
 
 

 
                                                                                                               1                                                                          www.etteam.com                 
 

ROBO BUILDER 
 

บทท่ี 3. การทํางาน ของ RoboBuilder 
 

ในบทนีจ้ะอธิบายถึงการติดต้ัง software, การเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC ของคุณ, การสราง และการ
ดัดแปลง motion program file ตางๆ   และการทํางานของ RoboBuilder ท่ีประกอบเสร็จอยางสมบูรณแบบแลว 
 
การติดตั้ง Software 

กอนท่ีจะทําการโปรแกรมการเคล่ือนไหวของหุนยนตท่ีประกอบเสร็จแลวของคุณ คุณจําเปนตองติดต้ัง software 
จาก CD ท่ีถูกจัดเตรียมเอาไวพรอมกับกลองสินคา โดยใหใส CD ดังกลาวเขาไปใน CD-ROM และ Run ท่ีไฟล Setup.exe  
 
01.  คล๊ิก [Next] เม่ือหนาตาง Installation Wizard ปรากฏขึ้นมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  คล๊ิก [Install] เพื่อเร่ิมตนการติดต้ังโปรแกรม 
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03.  เม่ือหนาตาง Installation Wizard Complete ปรากฏขึ้น คล๊ิก [Finish] เพื่อส้ินสุดข้ันตอนการตดิต้ังโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  Shortcut icon  ของ software ท่ีติดต้ังจะแสดงใหเห็นท่ี Desktop และเมน ูStart ซ่ึงจะมีท้ังหมด 3 โปรแกรม 
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องคประกอบของ Software ตางๆ  
RoboBuilder software ดังกลาวจะประกอบดวย  MotionBuilder  และ  RBC Upgrade tool โดย MotionBuilder จะ

ถูกใชสําหรับสรางและดัดแปลง robot file ตางๆ , ถายโอนทาจาก file ตางๆท่ีสรางข้ึน ไปยังตัว Robot, และปรับเปล่ียน
ตําแหนงของทาทาง 

สวน RBC Upgrade tool จะถูกนําไปใชงานเพื่ออัพเกรด firmware ของ Control board ซ่ึงจะอยูภายใน Control box 
ท่ีตัว Robot 

สวน wCKProgramer ตัวนี้จะไมเกีย่วกับในสวนของ Robot แตจะใชสําหรับกําหนดคาเร่ิมตนตางๆใหกับตัว Servo 
ซ่ึงจะใชงานเม่ือมีการเปล่ียน Servo ตัวใหมเทานั้น เพื่อกําหนดคณุสมบัติตางๆใหกับ Servo กอนการใชงาน 
 
MotionBuilder 

การจัดวางหนาจอ MotionBuilder มีลักษณะดังท่ีแสดงดานลาง 
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หมายเลข ชื่อพื้นท่ี ฟงกชัน่การทํางาน  & คําอธิบาย 

① Menu Bar • New: สรางโปรเจ็คงานใหมโดยการระบุช่ือโปรเจค, file path, 
robot type เปนตน 

• Open: เปด project file ท่ีมีอยู(*.prj) 

• Save All: จัดเก็บ project file ท่ีกําลังทํางานอยู และขอมูล
ท้ังหมดท่ีเกี่ยวของกันกับโปรเจ็คงานดังกลาว 

• Save As: บันทึกคา project file ท่ีกําลังทํางานอยูดวยช่ือท่ี
แตกตางกัน 

• Config: กําหนด และเซ็ตคา wCK module 

• Download: ถายโอนคา robot file ตางๆ ไปยัง control box 

② PC Port 
connection 

• ComPort: เซ็ต port ใน PC เพื่อเช่ือมตอเขากับ RoboBuilder 

• BaudRate: เซ็ตขอมูลความเร็วในการส่ือสาร(default: 
115,200kbps) 

• OpenPort: เปดชุด PC port เพื่อเช่ือมตอเขากับ RoboBuilder 

③ Robot 
Configuration 

• พื้นท่ีนี้แสดงโครงสรางเกี่ยวกับเคร่ืองจักรของ wCK module 
ตางๆ โดยการใชแปนกดแบบ jog คุณสามารถควบคุมการ
เคล่ือนไหวของ wCK module แตละตัว  

* หากวาปุม[Default] ไมถูกตรวจสอบ คุณสามารถท่ีจะจัดตําแหนง
ของแปนกดแบบ jog ของ wCK module 
ตางๆ ไดใหมอยางอิสระ โดยการลากเมาส (คลิกขวา) 
เม่ือคา[Default] ถูกเลือกคา มันจะกลับคืนไปยังตําแหนง default 
ดั้งเดิม 

④ Motion File 
Information 

• Motion Name: แสดงช่ือของ motion file 
ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Total Scene: แสดงจํานวนโดยรวมท้ังหมดของเหตุการณตางๆ 
(scene) ซ่ึงประกอบข้ึนเปนคา motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Scene Index: แสดงจํานวนของเหตุการณท่ีถูกเลือกคาใน 
motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Repeat: ถูกใชงานเพ่ือทําซํ้า และทดสอบเหตุการณท่ีถูกเลือก
หนึ่งคาหรือมากกวานั้น 

⑤ Motion File 
Management 

• New Motion: สราง motion file ตัวใหม 

• Motion List: เพิ่มเติม, เปด, ดัดแปลง, หรือลบคา motion file 
ตางๆ  
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• Save As: บันทึก motion file ตางๆ ท่ีกําลังทํางานอยูดวยช่ือท่ี
แตกตางกัน 

• Save: บันทึกคา motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

⑥ Position Control • Restore: เซ็ตคาการแทนท่ีมุมตางๆ (displacement angle) ของ 
module 
ตางๆ ท้ังหมดของเหตุการณท่ีถูกเลือกคาไปเปนคา “0” 

• Get Pos: จับทาทางของหุนยนตตามท่ีตองการ หลังจาก
ปรับเปล่ียนทาทางดวยมือของผูใชเอง ทาทางท่ีถูกจับไวไดจะ
ถูกบันทึกเปนคาเหตุการณหนึ่ง 

• Init Pos: เซ็ตคา torque และคามุมเร่ิมตนของคา wCK module 
ท่ีถูกเลือก 

⑦ Scene 
Management 

• Set Motion: เซ็ตช่ือ และวิถี(path) ท่ีถูกบันทึกคาเอาไวของ 
motion file, กําหนดคา PID gain ตางๆ ของ wCK module ตางๆ 

• Delete: ลบเหตุการณท่ีถูกเลือกคา 

• Test: ปฏิบัติการเหตุการณท่ีถูกเลือกคา 
(สามารถเลือกเหตุการณหลายๆ ตัวได) 

• New Scene: เพิ่มเหตุการณใหมเขาไป 

• Paste:วางเหตุการณท่ีถูกคัดลอกในตําแหนงท่ีเลือกเอาไว 

• Select เลือกเหตุการณตางๆ ท้ังหมดใน motion file 

⑧ wCK module 
Control Detail 

• ID: แสดงหมายเลข ID ของ wCK module 

• S.Pos: คํายอของ Start Position 
และแสดงถึงตําแหนงเร่ิมตนของ wCK module ในหนวยของ 
control angle 

• D.Pos: คํายอของ Destination Position 
และแสดงถึงตําแหนงปลายทางของ wCK module ในหนวยของ 
control angle 

• Disp: คำยอของ Displacement และแสดงถึงความแตกตางคา 
control angle ระหวาง S.Pos และ D.Pos 

• Torq: แสดงความเร็วของ wCK module    (0:เร็วสุด, -4: ชาสุด) 

• Port: แสดงสถานะของ LED ท่ีถูกติดต้ังใน I/O port ของ wCK 
module 

⑨ Scene Editing • Scene Name: แสดงช่ือเหตุการณนั้น 

• Frames: แสดงจํานวนของโครงสราง(frame) ตางๆ 
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เขาไปยังเหตุการณท่ีถูกแบงออก 

• Tr.Time[ms]: แสดงเวลาในชวงเปล่ียนสถานะ (transition 
time) 
ซ่ึงถูกใชงานสําหรับการปฏิบัติงานในเหตุการณท่ีสอดคลองกัน 

⑩ Task Info • แสดงขอมูลภาระการทํางานท่ีเกี่ยวของกัน เชน PC port 
ท่ีถูกเช่ือมตอ, ความเร็วในการส่ือสาร, จํานวนของ wCK 
module ตางๆ ท่ีถูกเช่ือมตอ, ประเภทของหุนยนต เปนตน 

 
RBC Upgrade Tool 

การจัดวางหนาจอของ RBC Upgrade Tool ถูกแสดงไวดานลางนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเลข ชื่อพื้นท่ี คำอธิบาย 

① Connection เลือก port ท่ีถูกเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder 
และความเร็วในการถายโอนคา 

② File Selection เลือก firmware file เพื่อทําการอัพเกรด 
คล๊ิก [Click here and Push Button] สําหรับการอัพเกรด 
(กดปุม Reset ซ่ึงต้ังอยูระหวาง PF1 LED และ PF2 LED 
ใน control box) 
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③ Upgrade แสดงสถานการณอัพเกรดดวยเสน 

④ Exit ส ิ้นสุดโปรแกรมการอัพเกรด firmware 
 
การเชื่อมตอ RoboBuilder เขากับ PC 

RoboBuilder robot เช่ือมตอไปยัง PC ผานทาง RS232 serial cable ข้ันตอนแรกตรวจสอบการกําหนดคาหมายเลข 
com port ของ PC และเช่ือมตอ RS232 cable ไปยัง RoboBuilder 

โดยประเภทของ platform ท่ีเหมาะสม(HUNO, DINO, DOGY) ควรจะถูกเซ็ตคาไวใน Control box (ใชปุม PF1 
หรือ PF2) ตามท่ีไดแนะนําเอาไวในหวัขอ “การ Set  รูปแบบ ของ Robot ” 
 
การตรวจสอบ PC serial Port 

ตรวจสอบหมายเลข com port ท่ีใชตอสาย RS232 เขาไป   
 
1. คล๊ิกขวาท่ีไอคอน [My Computer] ท่ี Desktop และเลือกปุม [property(R)] 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
2. เลือกท่ีแท ็ป [Hardware] ในหนาตาง [System Registration Information] และคล๊ิก [Device Manager] 
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3. เลือก [Port] ในหนาตาง [Device Manager] และตรวจสอบหมายเลข serial port ท่ีถูกกําหนดคามาจาก PC(COM1, 
COM2, เปนตน) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

เมื่อ PC ไมมี serial port ใหใช USB to RS232 converter  เพ่ือเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
การเชื่อมตอ Serial Cable 

หลังจากการตรวจสอบ port จาก PC แลว ใหเสียบสาย RS232 ท่ีใหมาในกลองสินคา เช่ือมตอจาก RoboBuilder ไป
ยัง PC 
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การ Set รูปแบบของ Robot  
ประเภท platform ท่ีเหมาะสม(HUNO, DINO, DOGY) ควรที่จะถูกเซ็ตคาใน control box กอนการเช่ือมตอ 

RoboBuilder เขากับ PC ยกตัวอยาง เชน หากหุนยนตของคุณเปน HUNO แต control box ถูกเซ็ตคาเปน DOGY platform 
หุนยนตดังกลาวจะไมทํางานอยางถูกตองเหมาะสม Robobuilder จะคิดวาหุนยนตดังกลาวอยูในรูปแบบของ platform ท่ี
ถูกกําหนดคาเอาไว   ดานลางนี้เปนวิธีการเซ็ตคา และตรวจสอบประเภท robot platform ท่ีถูกตองใน control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ในกรณีท่ีหุนยนตของคุณไมใช platform แบบมาตรฐาน (ไมใช HUNO, DINO, และ DOGY) กดปุม PF2 เปนเวลา 3 
วินาที จนกระทั่ง PF2 LED ติดสวางกลายเปนสีสม 
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การทํางานของ Control Box 
 คุณสามารถที่จะทําการ Turn On Robot , เลือกรูปแบบของ Platform รวมท้ังการเปล่ียนโหมดไปเปนโหมดตางๆ 
เชน  PC Control Mode , Battery Recharge mode หรือ Firmware upgrade mode  ซ่ึงการควบคุมท้ังหลายเหลานี้สามารถ
จัดการไดท่ีตัว Control Box โดยตรง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ฟงกชัน่การทํางาน การจัดการควบคุม คําอธิบาย 

Power ON เปดสวิตซการทํางาน 

แสดงการทดสอบการทํางานดวยตัวเอง(LED ตางๆ เปด 
และปดอยางเกี่ยวเนื่องกนั) และเซ็ตคาเปน platform ท่ี
ถูกใชงานลาสุด  

• HUNO: PF1 LED กลายเปนสีฟา 

• DINO: PF1 LED กลายเปนสีชมพู 

• DOGY: PF1 LED กลายเปนสีแดง 

• โหมดการทํางานท่ีไมใชมาตรฐาน: PF2 LED 
กลายเปนสีสม 

Power OFF ปดสวิตซการทํางาน LED ตางๆ ปดท้ังหมด 

Power Status LED Display 

แสดงสถานะ Power LED เพื่อบอกระดับการอัดประจุ
แบตเตอรร่ี(battery charge level) 

• POWER LED สีเขียว: Battery charge มีปริมาณ
เพียงพอ 

• POWER LED สีแดง: Battery charge มีปริมาณไม
เพียงพอ 

• POWER LED สีแดงเปด และปด: จําเปนตองอัด
ประจุไฟทันที 

• POWER LED สีเขียวเปด และปด: กําลังอยูใน
โหมดการอัดประจุไฟ 
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Home Posture 
เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF1 คางไวประมาณ 
2 วินาที แลวปลอย 

หุนยนตจะคอยๆเคล่ือนท่ีตําแหนง Home อยางชาๆ  
(สามารถใชงานไดกับ HUNO เทานั้น) 

PC Control 
Mode 

เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF2 คางไวประมาณ 
2 วินาทีแลวปลอย  

Control box จะถูกเปล่ียนไปเปน  PC Control mode 

• PF1 LED: Blue LED ON 

• PF2 LED: Orange LED ON 

Platform  
Setting 

กดปุม PF1 หรือ PF2 คาง
ไวเปนเวลา 3 วินาที 

แตละคร้ังท่ีปุม PF1 ถูกกดคางไวเปนเวลา 3 วินาที คา 
platform ดังกลาวถูกเปล่ียนแปลงตามลําดับ 
(HUNO  DINO   DOGY) 

• HUNO: PF1 LED กลายเปนสีฟา 

• DINO : PF1 LED กลายเปนสีชมพู 

• DOGY: PF1 LED กลายเปนสีแดง 
* เม่ือปุม PF2 ถูกกดคางไวเปนเวลา 3 วินาที มันจะถูก
เปล่ียนแปลงคาเปน platform 
แบบท่ีไมใชมาตรฐาน ( LED สีสม ON ) 

Remote  
Controller  
Registration 
(การจูน Remote 
ให Math กับ 
Control Box) 

 
เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF1 และ PF2 พรอม
กันคางไวเปนเวลา 2 วินาที 
แลวปลอย เม่ือเห็น LED สี
ฟากระพริบใหกดปุม (       ) 
ท่ีRemote control โดยหัน 
Remote ไปท่ีหัวของ Robot 
 

 
กดปุมสีแดง (        ) ของ Remote control ภายใน 10 
วินาที สําหรับการปรับจูน Remote หากวาการปรับจนู
สําเร็จ  LED ตางๆ ท้ังหมดของ Control box  จะกระ 
พริบพรอมกัน 3 คร้ัง และหุนยนตจะอยูในสถานะ 
standby mode 
* เม่ือ firmware ของ control box  ถูกอัพเกรด ผูใชควร
ท่ีจะปรับจูน  Remote  ใหมอีกคร้ัง 
 

 
การใชงาน Remote Control 

วิธีการที่ดีท่ีสุดท่ีจะใชงาน remote control นั่นคือตองช้ี remote controller ไปยังดานบนสุดของศีรษะของหุนยนต 
เพราะวา IR sensor unit ถูกติดต้ังเอาไวท่ีฝาคลอบดานบนสุดของศีรษะ  เม่ือไหรกต็ามท่ีกด SW. Power ON ท่ีหุนยนต ให
กดปุมสีแดงท่ีอยูตรงกลางของ Remote ในคร้ังแรกเสมอ เพื่อใหหุนยนตของคุณอยูในทาพื้นฐาน กอนท่ีจะกดปุมอ่ืนๆ 
ไมอยางนั้น ปุมกดอ่ืนๆ จะไมสามารถใชงานได 

(ส่ิงนี้เปนการเซต็คาใหกับผูใชเพื่อปองกนัความเสียหายท่ีเกิดจากการกระทําของหุนยนตท่ีเกิดข้ึนโดยไมคาดคิด) 
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ปุม การเคล่ือนไหว ปุม การเคล่ือนไหว 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 1   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 11  
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 2  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 12 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 3   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 13 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 4   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 14 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 5   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 15 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 6   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 16 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 7   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 17 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 8  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 18 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 9   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 19 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 10  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 20 

                                                                                      (กดปุมหมายเลขพรอมกับปุม(      ) 
เคล็ดลับ 

• ไมใช remote control ดังกลาวภายใตแสง fluorescent ที่มีความเขม IR sensor unit ดังกลาวภายในฝาคลอบดานบนสุดของศีรษะ
อาจจะไดรับผลกระทบจากแสง fluorescent ดังกลาวได 

• สามารถปรับจูน remote control  ไดมากสุดจํานวน 5 อัน ลงใน control box เพียงตัวเดียว น่ันหมายความวามีผูใชงานที่แตกตางกัน
จํานวน 5 คน ที่สามารถควบคุมหุนยนตหน่ึงตัวไดพรอมๆ กัน หากวาผูใชปรับจูน remote control  เปนอันดับที่ 6 ขอมูลของ 
remote control อันดับที่หน่ึงจะถูกลบคาอออกไป ดังน้ัน control box ดังกลาวสามารถที่จะจําคา remote control ตางๆ ที่เพ่ิง
ลงทะเบียนลาสุดไดเพียง 5 อัน เทาน้ัน 
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การโปรแกรม 
กอนท่ีจะเร่ิมตนการโปรแกรม ใหเปดการทํางาน PC ของคุณ และ Run  MotionBuilder program ข้ึนมา จากนั้น

ให เซ็ต RoboBuilder  เปน “PC Control Mode” (ดูการ Set ในหัวขอการทํางานของ Control Box)แลวจงึเช่ือมตอ 
RoboBuilder เขากับ PC ผานทางสาย RS232 หากวาคุณกําลังมีแผนท่ีจะโปรแกรมคาเปนเวลานาน ใหเช่ือมตอเขากับ 
Power adapter  ดวย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

คา motion file คือส่ิงท่ีกําหนดการเคล่ือนไหวตางๆ ของ RoboBuilder (จะเปน file นามสกุล .rbm) ถา 
RoboBuilder แสดงการเคล่ือนไหวแลวนัน่หมายถึง file การเคล่ือนท่ีนั้นถูกเลนดวย Control box  , Project file จะรวมเอา 
motion file ไวมากกวาหนึ่งไฟล และถูกนาํไปใชงานเพือ่จัดการ motion file ตางๆ ท่ีมีจํานวนมากไดอยางมีประสิทธิภาพ  
motion file หนึ่ง file ประกอบไปดวยเหตุการณมากกวาหนึ่งเหตการณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

• Project file: ประกอบไปดวย motion file ตางๆ จํานวนมากซึ่งถูกสรางขึ้นมา หรือถูกแกไขโดยผูใช 

• Motion file: ประกอบดวยเหตุการณตางๆ จํานวนมาก และการปฏิบัติการการเคล่ือนไหวที่สมบูรณ 

• Scene: เปนหนวยการเคล่ือนไหว(motion unit) ที่มีขนาดเล็กกวา ซึ่งประกอบกันขึ้นเปนคา motion file ที่สมบูรณ ซึ่งบรรจุขอมูล
ตางๆ เชน โครงสรางตางๆ, Tr. Time, การเคล่ือนไหวของ wCK modules ตางๆ, LED lighting, เปนตน 

• Frame: เปนหนวยการเคล่ือนไหวที่มีขนาดเล็กกวา ซึ่งประกอบกันขึ้นเปนคาเหตุการณหน่ึง จํานวนของโครงสรางตางๆ ที่มีคา
มากกวา มีแนวโนมที่จะเปนการเคลื่อนไหวของหุนยนตที่ราบล่ืนกวาดวย 
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การสราง Robot File ตัวใหม (ตัวอยาง, HUNO) 
 
01. เซ็ตคา ComPort และ BaudRate, และคล๊ิก OpenPort  (                          )  หากการเชื่อมตอดังกลาวระหวาง PC และ 
RoboBuilder เปนแบบปกติ ปุมดังกลาวจะเปล่ียนเปน ClosePort (                        ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02. เล ือก [New] ใน menu bar จะปรากฎหนาต าง [New Project] ข้ึนมา จากนั้นใหกําหนดช่ือของโปรเจ็คงานและ 
เลือกตําแหนงท่ีจะบันทึก  Project file และเลือกชนิดของ robot platform  แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03. โปรเจ็คงานใหมสําหรับ HUNO ถูกสรางข้ึนมา ภาพ HUNO จะปรากฏขึ้น และขอมูลพื้นฐานของ wCK module ตางๆ 
ปรากฏขึ้นมาบนพ้ืนท่ีของ[Robot Configuration] 
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คำเตือน 

อยาแปลกใจ เพราะหุนยนตสามารถที่จะเคล่ือนไหวไดทันทีในตอนนี้ 

 
04. เลือก [New Motion] เพื่อเพิ่ม motion file ตัวใหมเขาไปยังโปรเจ็ค   ต้ังช่ือ motion file  และเลือกตําแหนงท่ีจะบันทึก
แลวกด[OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05.  ใหเลือก NEW Scene ใน motion file ท่ีสรางข้ึนมา  และต้ังช่ือของเหตุการณ   จํานวนของโครงสรางตางๆ และ 
Tr.Time  แล วคล๊ิก [OK] 

 
เคล็ดลับ 

แนะนําคา Tr.Time/Frame = 20~50 อยาเซ็ตคาน้ีนอยกวา 20 

 
 



 
 

 
                                                                                                               16                                                                          

www.etteam.com                                                                                                                                                                             
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
06.  ในตอนนีเ้หตุการณใหมถูกสรางข้ึนมาแลว และเหตุการณ รวมท้ังหมดจะเปล่ียนคาเปน “1” 
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หมายเลข ชื่อ คําอธิบาย 

① ID แสดงหมายเลข ID ของ wCK module 

② S.Pos แสดงตําแหนงเร่ิมตนของ wCK module เชน ใน control angle 

③ D.Pos แสดงตําแหนงปลายทางของ wCK module เชน ใน control angle 

④ Disp แสดงการเขาแทนท่ี(displacement) ระหวาง D.Pos 
และ S.Pos เชนใน control angle 

⑤ Torq แสดงความเร็วในการเคล่ือนไหวของ wCK module 

⑥ Port แสดงสถานะ LED ของ wCK module 
(ใชไดกับ wCK module ท่ีโปรงใสเทานั้น) 

⑦ Scene.Name แสดงช่ือของเหตุการณ 

⑧ Frames แสดงจํานวนของโครงสรางตางๆ  

⑨ Tr.Time[ms] แสดง transition time ของเหตุการณท่ีสอดคลองกัน (หนวย: ms) 
 

ค า control angle 1 ดังกลาวหมายถึงมุมทางกายภาพ 1.05° (องศา) 
 
07. เม่ือคุณกดปุม [Test] หุนยนตจะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทางของเหตุการท่ีถูกเลือกข้ึนมา และปุม [Test] 
จะเปล่ียนแปลงไปเปนปุม [Return] ในสถานะน้ี  ใหเซ็ตทาทางของหุนยนตดวยการปรับเปล่ียนมุมตางๆ ของ wCK 
module ดวยการลากจุดสีแดงบนปุมท่ีตองการ หมุนไปในตําแหนงท่ีตองการ 
 
 
 
 
 
                                                                                                                                   การเซ็ตคามุมสามารถที่จะทําไดภายใน       
                                                                                                                                   ยานของคาตํ่าสุดและคาสูงสุดท่ีถูกจัด  
                                                                                                                                   เก็บ เอาไว ในเมนู [Config] 
 
 
 
 

คําเตือน เมื่อคุณปรับมุมดังกลาว โดยการหมุนจุดสีแดงบนปุม wCK module ใหหมุนหมุนจุดสีแดงอยางชาๆ 
เพราะวาการเคล่ือนที่อยางฉับพลันของหุนยนต อาจจะเปนเหตุใหหุนยนตลมลง หรือผูใชไดรับบาดเจ็บ 
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08. เม่ือเซ็ตทาทางท่ีตองการเรียบแลวใหคล๊ิก [Return]  การเซ็ตคาตางๆ ท่ีถูกเปล่ียนแปลงไปจะถูกบันทึกเอาไวใน scenc 
และปุม [Return]  จะเปล่ียนกลับไปเปน [Test] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ  หากวาคล๊ิกที่คาเหตุการณหน่ึง หุนยนตก็จะเริ่มตนเคล่ือนที่ตอบสนองตเหตุการณที่คล๊ิกน้ัน ถาคุณคล๊ิกที่ Scene และคล๊ิก [Test]  
               หุนยนตจะแสดงการเคล่ือนไหวไปยังตําแหนงเปาหมายตามท่ีไดถูกบันทึกเอาไวในเหตุการณน้ันๆ  การเลือกทดสอบเหตุการณ  
               มากกวาหน่ึงเหตุการณ สามารถที่จะทําไดโดย ลากเหตุการณหลายๆเหตุการณใหเปน Tab ทึบไว  หากวาเลือก [Repeat] check box    
               ในพ้ืนที่ Motion File Information  หุนยนตจะปฏิบัติคาเหตุการณที่ถูกเลือกซ้ําอีกครั้ง 
เคล็ดลับ 

สําหรับการควบคุมคามุมของ wCK module  เพ่ือทําการเซ็ตคาตําแหนงปลายทางใหถูกตอง   ผูใชสามารถที่จะปฏิบัติตามท้ัง 3 วิธี
ดานลางน ี้ได : 

1. ปรับเปล่ียนโดยการเปล่ียนแปลงคา D.Pos 

          ①  เลือกเหตุการณที่ตองการจะเปลี่ยนแปลงคา และคลิ๊ก [Test] 

         ②  เมื่อปุมดังกลาวถูกเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา D.Pos ของ wCK module เพ่ือที่จะเปล่ียนแปลง 

         ③  พ ิมพคา D.Pos เปนแบบคาตัวเลข และกดปุม ENTER 

         ④  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่ไดเปล่ียนแปลง 
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        2.  ปรับเปล่ียนโดยการเปล่ียนแปลงคา Disp 

           ①  เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลง และคล๊ิก [Test] 

          ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา Disp ของ wCK module เพ่ือที่จะเปล่ียนแปลง 

          ③  พิมพคา Disp เปนแบบคาตัวเลข และกด ENTER 

         ④  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่ไดเปล่ียนแปลงไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3. Teaching Method (Posture Capture โดยการใชปุม [Get Pos]) 

           ①  เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลง และคล๊ิก [Test] 

          ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] คล๊ิก [Get Pos] 

         ③  เลือก wCK module ตางๆ เพ่ือที่จะปรับเปลี่ยนคา และคล๊ิก [Close] 

         ④  ในตอนนี้ คา wCK module ตางๆ ที่ถูกเลือกคาดังกลาวจะอยูใน Teaching Mode 
  ดังน้ันปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตโดยการใชมือได 

        ⑤  คล๊ิก [Capture] 

        ⑥  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกการเซ็ตคาตางๆ ที่ไดเปล่ียนแปลง 
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09.  คล๊ิก [New Scene] เพื่อท่ีจะเพิ่มเหตุการณอ่ืนๆ  เขาไป  แลวต้ัง ช่ือ ใหมใหแกเหตุการณ  , กําหนดจํานวน Frames และ  
        Tr.time ตามท่ีตองการแลวคล๊ิก [OK] เหตุการณใหมก็จะถุกเพิ่มเขาไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
10. เลือกเหตุการณท่ีเพิ่มเขามาแลว คล๊ิก [Test] (ปุมก็จะเปล่ียนไปเปน [Return] ) และปรับเปล่ียนทาทางสําหรับตําแหนง
เปาหมายท่ีตองการ 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

ทำซํ้าข้ันตอนของการเพ่ิมเหตุการณตางๆ ดังท่ีแสดงไวดานบน จนกวาคุณจะส้ินสุดการกําหนดคา motion file 
อยางสมบูรณ 
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11.  เม่ือส้ินสุดการโปรแกรมคาเรียบรอยแลว คล๊ิก [Save All] เพื่อบันทึกโปรเจ็คงาน และขอมูล motion file เก็บไวใชงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การดัดแปลงแกไข Robot File ( ตัวอยาง, HUNO) 

เพื่อดัดแปลงแกไข motion file ท่ีมีอยูใหปฏิบัติตามข้ันตอนตางๆ ดานลางนี้ : 
 

01. เซ็ตคา ComPort และ BaudRate และคล๊ิก OpenPort (                       ) หากวาการเชื่อมตอระหวาง PC และ 
RoboBuilder เปนปกติ  ปุมดงักลาวถุกเปล่ียนแปลงคาไปเปน ClosePort (                        ) 
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02.  เลือก [Open] ใน menu bar เลือกโปรเจ็คงานท่ีตองการในหนาตาง [Open Project] และคล๊ิก [Open] (เชน 
HunoBasic.prj) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
เพ่ือแกไข motion file ที่ดาวนโหลดมาจากอินเตอรเน็ต ให Add motion file ดังกลาวเข ามายังโปรเจ็คงานที่ ตองการ เปน สิ่ง แรก 
 

 
03.  คาตางๆ ของคา wCK module ท่ีถูก Set จะปรากฏข้ึนในหนาตาง [Robot Configuration]  ในขณะเดียวกนั  motion file 
แรกจะถูก Save ลงไปยังโปรเจ็คท่ีถูกเปดข้ึนมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ   ในกรณีของ HunoBasic.prj คา HunoBasic_PunchLeft motion จะเปดออก 
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04.  เปดเมน ู[Motion List] เลือก motion file ท่ีจะทําการแกไข และคล๊ิก [Open to Edit] ไฟลท่ีถูก เลือกก็จะเปดข้ึนมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05.  เม่ือเลือกเหตุการณเพื่อแกไข หุนยนตกจ็ะเคล่ือนท่ีไปยังจุดเร่ิมตนของเหตุการณท่ีสอดคลองกัน และ wCK module 
angle ก็จะปรากฏข้ึนมาในหนาตาง [Robot Configuration] ขอมูลรายละเอียดการควบคุมถูกแสดงเอาไวในพื้นท่ี [wCK 
Module Control Detail] ตรงกลางของหนาจอ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
06.  เม่ือดับเบ้ิลคล๊ิกเลือกเหตุการณ รายละเอียดของขอมูลของเหตุการณดังกลาวจะปรากฏขึ้นมาในหนาตาง pop-up ซ่ึง
สามารถจะเปล่ียนช่ือเหตุการณ, จํานวนของโครงสรางตางๆ และ Tr.Time ตามท่ีตองการได 
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07.  เพื่อเปล่ียนเหตุการณ  ใหเลือกเหตุการณนั้น แล วคล๊ิก [Test] หุนยนตกจ็ะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทาง และ หยุด 
การเคล่ือนไหว  ใชปุม  wCK module ตางๆในพื้นท่ี [Robot Configuration] หมุนปรับ เปล่ียนมุมตางๆ ของ wCK module 
ตามท่ีตองการ เม่ือมีการปรับเปล่ียนมุมเสร็จสมบูรณ คล๊ิก [Return] เพือ่บันทึก การเปล่ียนแปลง  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เคล็ดลับ 
สําหรับการควบคุมมุมของ wCK module ใหถูกตองเมื่อมีการเซ็ตตําแหนงปลายทาง ผูใชสามารถปฏิบัติตามวิธีที่แนะนําดานลางน้ีได : 

 

1. การปรับโดยการเปล่ียนแปลงคา D.Pos 

            ① เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

           ② เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา D.Pos ของ wCK module เพ่ือเปล่ียนแปลงคา 

           ③ พ ิมพคา D.Pos ที่เปนคาตัวเลข และกด ENTER 

           ④ คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่เปล่ียนแปลงดังกลาว 
 

 
 
 
 
 
 
 
       2.  การปรับคาโดยการเปล่ียนแปลงคา Disp 

          ① เลือกเหตุการณเพ่ือจะเปลี่ยนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

         ② เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา Disp ของ wCK module เพ่ือจะเปล่ียนแปลงคา 

         ③ พ ิมพคา Disp ที่เปนคาตัวเลข และกด ENTER 

         ④ คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคา ที่ไดเปล่ียนแปลง 



 
 

 
                                                                                                               25                                                                          

www.etteam.com                                                                                                                                                                             
 

 
 
 
 
 
 
 
      3.  Teaching Method(Posture Capture โดยการใชปุม [Get Pos]) 

         ①  เลือกเหตุการณเพ่ือเปล่ียนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

        ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] คล๊ิก [Get Pos] 

        ③  เลือก wCK module ตางๆ เพ่ือจะปรับเปลี่ยนคา และคล๊ิก [Close] 

        ④  ในตอนนี้คา wCK module ที่ถูกเลือกตางๆอยูใน Teaching Mode ดังน้ันปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตไดดวยมือ 

        ⑤  คล๊ิก [Capture] 

        ⑥  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกการเซ็ตคาตางๆ ที่เปล่ียนแปลงไป 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

08.  เม่ือส้ินสุดการแกไขเหตุการณตามท่ีตองการแลว คล๊ิก [Save All] เพื่อบันทึกโปรเจ็ค และ motion file  
 
 
 
 
ว ิธีการ Motion-Teaching Programming ท่ีงาย &รวดเร็ว 

อะไรคือวิธีการ Motion-Teaching Programming? 
ว ิธีการแบบ motion-Teaching Programming เปนวิธีการทีง่าย & รวดเร็วในการสรางการเคล่ือนไหวของหุนยนต 

เม่ือมีการแกไขเหตุการณ คล๊ิกปุม [Get Pos] ตรงกลางหนาจอ และใชมือของคุณในการปรับเปลี่ยนมุมตางๆ ของ wCK 
module อยางอิสระตามท่ีตองการทาทางท่ีถูกจับต้ังไวจะถูกบันทึกไวเปนทาทางปลายทางของเหตุการณท่ีถูกเลือกเอาไว 
ตําแหนงปลายทางดังกลาวถูกบันทึกคาเอาไวโดยอัตโนมัติเปนตําแหนงเร่ิมตนของเหตุการณถัดไป 
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01.  เล ือกเหต ุการณ ใดเหตุการณหนึ่งเพื่อแกไข แล วคล๊ิก [Test]หุนยนตก็จะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทางของ
เหตุการณนั้น และปุม [Test] จะเปล่ียนมาเปน [Return]      
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
คุณสามารถเพ่ิมเหตุการณใหมเขาไป หรือเลือกเหตุการณที่มีอยูแลวอยางใดอยางหน่ึง 

 
02.  คล๊ิก [Get Pos] ตรงกลางหนาจอ  จะปรากฎหนาตาง wCK module selection ข้ึนมา  และปุมกจ็ะ เปล่ียนไปเปน 
[Capture] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

03.  ตรวจสอบคา ID ของ wCK module ท่ีจะทําการปรับคา แลวคล๊ิก [Close]  ถาคุณใชมือแตะที่  wCK module  คุณจะ 
รูสึกไดวา module ท่ีถูกเลือกในตอนน้ีจะไมมีแรง Torque ตานอยู และสามารถเคล่ือนไหวไดอยางอิสระ 
เคล็ดลับ 

ในตอนน้ี  wCK module  ที่ถูกเลือกจะอยูในภาวะ “Teaching Mode” สวน wCK module  ที่ไมถูกเลือกจะยังคงทํางานมีแรง torque 
ตานอยู ซึ่งจะล็อกใหไมสามารถหมุนได เพ่ือชวยใหหุนยนตยืนน่ิงได 
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04.  ใชมือของคุณในการปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตไดอยางอิสระตามตองการ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
กรุณาระมัดระวังอยาหมุน wCK modules  ที่ไมถูกเลือกอยางรุนแรง 

 
05.  เม่ือส้ินสุดการปรับเปล่ียนทาทางหุนยนตดวยมือแลว คล๊ิก [Capture] เพื่อโหลดการเปล่ียนแปลงดังกลาว 
เคล็ดลับ 
ปุม [Capture] ดังกลาวจะเปล่ียนเปนปุม [Get Pos] 

 
06.  คล๊ิก [Return] เพื่อบันทึกคาการเปล่ียนแปลง และปดการทํางาน 
 
07.  หากวาทาทางท่ีถูกปรับเปล่ียนไมสวยสมบูรณ ใหทําข้ันตอนท่ี 1 ถึง 6 ซํ้าอีกคร้ัง 
 
 
การดัดแปลง File Robot  ท่ีดาวนโหลดมา 

บทตอไปนี้จะอธิบายถึงวิธีการดัดแปลง robot file ตางๆ ซ่ึงผูใชไดดาวนโหลดคามาจากอินเตอรเนต็ 
 

01.  เซ็ตคา ComPort และ BaudRate คล๊ิก OpenPort (                        ) หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC  และ RoboBuilder 
เปนปกติ ปุมดงักลาวจะเปล่ียนคาไปเปน ClosePort (                         ) 
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02.  เลือก [Open] ใน menu bar เลือกโปรเจ็คงานท่ีตองการในหนาตาง [Open Project] และคล๊ิก [Open] (เชน 
HunoBasic.prj) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.  เลือกเมน ู[Motion List] และคล๊ิก [Add to Project] เพื่อเลือกไฟลท่ีคุณไดดาวนโหลดมาจากอินเตอรเน็ต และบันทึก
เอาไวใน hard disk  แลวคล๊ิกปุม [Open to Edit] เพื่อเปด motion file ดังกลาวข้ึนมา 
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04.  ทำตามข้ันตอน 05~08 ในหวัขอ การดัดแปลงแกไข Robot File (Modifying  Robot  File)  
 
การถายโอน Robot File ไปยงั Control Box 

ส่ิงแรกค ุณควรจะถายโอนและบันทึก robot file ตางๆ ไปยัง control box กอนท่ีจะเร่ิมเลนหุนยนตดวย Remote 
Control  สําหรับ File Robot ไมวาจะเปนไฟลท่ีคุณสรางข้ึนมาดวย Motion Builder หรือ ดาวนโหลดคามาจากอินเตอรเน็ต  
คุณสามารถนํามาใชในการ Download ตามข้ันตอนดานลางนี้ได 
 
01.  เซ็ตคา ComPort และ BaudRate และคล๊ิก OpenPort (                        ) หากการเช่ือมตอระหวาง  RoboBuilder  และ 
PC เปนปกติ ปุมดังกลาวจะเปล่ียนคาไปเปน ClosePort  (                         ) 
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02.  คล๊ิก [Download] ใน menu bar เลือก robot file ท่ีจะถายโอนไปยัง control box และคล๊ิก [Open] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.   [motion file] ท่ีเลือกจะถูกถายโอนไปยัง control box เม่ือการดาวนโหลดเสร็จสมบูรณ จะมีขอความ บอก วา 
“Download Completed” ปรากฏขึ้นมา ใหคล๊ิก [OK] เพื่อส้ินสุดการ Download   เม่ือตองการ Download File อ่ืนอีกก็ให
กลับไปทําตามข้ันตอน 2 และ 3 ซํ้าอีก  จนกระท่ังคุณถาย โอน ไฟล ตางๆ ครบตามท่ีตองการ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
คำเตือน 

• เมื่อ เริ่มตน Download File แรกแลว ไฟล ทั้งหมดที่มีอยูใน control box จะถูกลบออกไป และไฟลตัวใหมทั้งหมดจะถูกบันทึกเขา
ไปแทนจากจุดเริ่มตน กลาวคือ ไฟลแรกที่ถายโอนไปจะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 1 ของ remote control, ไฟลที่สอง
ที่ถายโอนไปจะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 2, และไฟลที่สามก็จะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 3 เปนเชน น้ีไป
เรื่อยๆเมื่อ Download File ตอเน่ืองกัน แตถาปดโปรแกรม หรือ Close Port ไปแลวเมื่อจะ Download ไฟลอีก ไฟลที่ถูกโหลดจะ
มาเริ่มที่ตําแหนงปุมหมายเลข1ใหมเสมอสวนไฟลที่ Download กอนหนาจะถูกลบทิ้งหมด  ดังน้ันคุณจําเปนที่จะตองวางแผน 
และตัดสินใจวา robot file ตัวใดที่จะถูกกําหนดเปนปุมใดของ remote control กอนที่คุณจะเริ่มตน file transfer อยางแทจริง 
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• หากขนาดของไฟล  robot ที่จะดาวนโหลด มีขนาดใหญเกินไป control box อาจจะไมสามารถบันทึกไฟล ไดถึง 20 ไฟล 
• การเคล่ือนไหวท่ีสรางขึ้นจาก MotionBuilder  สามารถจะคลาดเคล่ือนไดเล็กนอย เมื่อถูกโหลดลงไปและมีการเคล่ือนไหวจริงๆ  

 
การเลนหุนยนต 

เม่ือทําการสรางและโปรแกรม Robot สมบูรณแลว คุณสามารถที่จะเลน RoboBuilder และเลนการเคล่ือนไหวตางๆ  
ท่ีถูกบันทึกเอาไวใน control box โดยการใช remote control ไดดงันี ้
 
01.  เปด Sw. Power ของ Control box จากนั้นกดที่ปุม (         ) บน Remote control เพื่อ Set ให robot อยูในทา Home  
(ถาไมกดปุมนีใ้ห Robot อยูในทา Home เสียกอนปุมอ่ืนๆ จะยังไมสามารถทํางานได) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  ตามประเภทของ platform ท่ี Set หุนยนตจะอยูในทา Home ดวยตัวของมันเอง 

 
03. สามารถแสดงการเคล่ือนไหวได ดวยการกดปุมทาทางพ้ืนฐานตางๆ หรือ ปุมหมายเลขท่ีผูใชไดสรางทาทางเก็บไวบน 
Remote Control 

 
04. RoboBuilder จะทํางานไดดีท่ีสุด เม่ือหุนยนตต้ังอยูบนพื้นราบเรียบ,  แนวนอน, และพ้ืนแข็ง หุนยนตอาจจะเสียความ
สมดุล, ลมลง, หรือแสดงการเคล่ือนไหวท่ีงุมงามไมนาดบูนพื้นซ่ึงขรุขระหรือพื้นท่ีทํามาจากวัสดุท่ีหยาบ เชน พรม  

 
05. การเคล่ือนไหวพื้นฐานตางๆ ของ platform robots แบบมาตรฐานตางๆ (HUNO, DINO, DOGY) สามารถท่ีจะเลนได 
ทันที   หลังจากท่ีทําการประกอบหุนเสร็จสมบูรณ โดยใชปุมท่ีบันทึกการเคล่ือนไหวเบ้ืองตนแบบตางๆไวแลวไดเลย  
เคล็ดลับ 
สําหรับขอมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับ remote control อางอิงในหัวขอ“การใชงาน Remote Control”  
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การชารจแบตเตอรร่ีใหม 
การชารจแบตเตอรร่ีท่ีอยูใน Control Box  ทําโดยการตอ adapter ไปยัง Control box ดังท่ีแสดงในรูปดานลาง 

และเปดการทํางาน เพื่อเตรียมพรอมสําหรับการชารจไฟ  
โดยการชารจแบตเตอรร่ีจะใชเวลา 1 ช่ัวโมงคร่ึง และจะหยุดการทํางานโดยอัตโนมัติ เม่ือชารจเสร็จ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
วิธีการเร่ิมตนการชารจแบตเตอรร่ี 

กดปุม             และปุม              บน Remote Control พรอมกัน 
 
 
 
 
 
 
 

หรือ กดปุม PF1 และปุม PF2 คางไวพรอมกันเปนเวลามากกวา 3 วินาที 
 
 
 
 
 
 
 
 

เม่ือการชารจเร่ิมตน การทํางานของ  LED สีเขียวจะเร่ิมกระพริบ  และจะหยุดกระพริบเม่ือแบตเตอรี่ชารจเต็ม 
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เคล็ดลับ 

• หากวาคุณเลือกที่จะกดปุม PF1 และปุม PF2 บน control box ตองมั่นใจวาปุมทั้งสองถูกกดพรอมๆ กัน  
ไมเชนน้ันหุนยนตอาจจะทํางานในฟงกช่ันการทํางานอื่นๆ ได 

•  Battery pack ที่มาจากโรงงานจะยังไมถูกชารจไฟ ดังน้ัน กรุณาใช power adapter เพ่ือ ให หุนยนต ทํางานในครั้งแรก 

• power supply ที่ใหมาดวยน้ันไมไดถูกนําไปใชงานสําหรับการชารจแบตเตอรรี่เพียงอยางเดียวเทาน้ัน แตสามารถปอนพลังงานเขา
ไปยังหุนยนตไดโดยตรงอีกดวย ดังน้ันจึงสามารถที่จะนําไปใชเปนตัวเลือกสําหรับแบตเตอรรี่ และนําไปใชในการทํางานของ
หุนยนตอยางตอเน่ืองได (ขณะที่มีการชารจแบตเตอรรี่หุนยนตจะไมสามารถทํางานได) 

 
คำเตือน 

• หากวาแบตเตอรรี่ถูกชารจไฟจนเต็ม หุนยนตสามารถที่จะทํางานไดอยางตอเน่ืองประมาณ 10 นาที ถึง 30 นาที เวลาในการทํางาน
ผันแปรไป โดยข้ึนอยูกับลักษณะตางๆ ของ robot file เชน ประเภทตางๆ ของการเคล่ือนไหวที่ถูกสรางขึ้น 

• หากคุณ เปดการทํางานของ Control Box ไวเปนเวลานานๆ  อาจจะทําใหแบตเตอรรี่ไดรับความเสียหายได 
• เมื่อคุณชารจแบตเตอรรี่ใหมมากกวาสองครั้งอยางตอเน่ืองกัน อาจทําใหแบตเตอรรี่ไดรับความเสียหายได 

 
การเปล่ียนแบตเตอรร่ี 
ข้ันตอนการเปลี่ยนแบตเตอรร่ีมีดังตอไปนี ้: 
01.  ถอดสลักท้ัง 4 ตัวออกจากฝาครอบของ control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  เปล่ียนแบตเตอรร่ีตางๆ หลังจากท่ีปลดการเช่ือมตอตางๆ ออกไป (ประเภทของแบตเตอรร่ี: 8.4V Ni-MH) 
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03. ปดฝาครอบของ control box และหมุนเกลียวสลักท้ัง 4 ตัว 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การเซ็ตคา Home Posture 

ในกรณีของ HUNO หากวาการเคล่ือนไหวของ RoboBuilder ไมม่ันคง หรือผิดปกติ คุณสามารถเลือก ท่ีจะ  ปรับ 
เปล่ียนตําแหนง Home ได เชน หากการเคล่ือนไหวของหุนยนตแตกตางออกไปจากส่ิงท่ีควรจะเปน และไมเคล่ือนท่ี ไป 
ในทิศทางท่ี robot file ไดระบุเอาไว คุณสามารถท่ีจะแกไขป ัญหาดังกลาวไดโดยการปรับเปล่ียนตําแหนง Homeได ตาม
ข้ันตอนดังตอไปนี ้: 
 
การใชงาน Package Tray 

ค ุณสามารถปรับเปล่ียน home posture โดยการใชงานถาดพลาสติกท่ีใหมากับ Product package ไดดังนี ้
 

01.  เตรียม HUNO ท่ีประกอบเสร็จ และ ถาด  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  Run  MotionBuilder software และเช่ือมตอ RoboBuilder  เขากบั PC จากนั้น เซ็ตคา Com port และ BaudRate 
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แล วคล๊ิก OpenPort (                       )    หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder เปนปกติ  ปุมดังกลาว จะ 
กลายเปน ClosePort (                        ) เม่ือการเช่ือมตอพรอม จากนั้นใหเลือกท่ีแท็ป [ZERO Setting] 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

03.  วาง HUNO นอนลงในถาดดังท่ีแสดงในภาพ เปดการทํางานของ Control box และ Set ใหอยูใน PC Control Mode 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  คล๊ิก [Open] ท่ี menu bar เพื่อเปด HUNO project ท่ีผูใชจะใชงาน 
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05.  คล๊ิก [ZeroCaptureReady] และใชมือเพื่อท่ีจะแนใจวา HUNO ถูกวางสอดเขาไปยังถาดดังกลาวไดอยางถูกตอง 
โดยดานหนาของ HUNO ควรที่จะสัมผัสกับพื้นผิวท่ีเปนหลุมของถาดอยางกระชับแนน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

ตองมั่นใจวา HUNO ถูกวางนอนลงไปอยางแนนกระชับกับถาด โดยการกดบางจุดที่ดานหลังของหุนยนต โดยกดตามลําดับที่
แสดงไวดังรูปดานลาง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 1. กดตําแหนงที่ 1  (        ) พรอมกันตามแนวตั้งโดยใชน้ิวโปงและน้ิวช้ีของมือทั้งสองขางกดลงไป 
2. ใชมือขางหน่ึงกดตําแหนง 4 (        ) ตามแนวต้ัง และใชมืออีกขางหน่ึงกดตําแหนง 2 (         ) 
3. กดตําแหนง 3(        ) ตามแนวต้ังดวยมือทั้งสองขาง 
4. ทำขั้นตอนที่ 2 ซ้ําอีกครั้ง โดยการกดตําแหนง 4 (        ) และตําแหนง 2(        ) พรอมกัน 

 

คำเตือน 
ทา Home ที่ถูกตองและปลอดภัยก็คือใหดานหนาของหุนยนตแนบเขากับพ้ืนผิวที่เปนหลุมของถาดอยางกระชับแนนเทาน้ัน 
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06.  หากวาหุนยนตวางไวถูกตองแลว คล๊ิก [ZeroCapture] ทาทางในปจจุบันจะถูกคัดลอกไวเปนทาทางหนึ่งของทาทาง
ตัวอยางท้ัง  5 ทา และจะมีหนาตาง pop-up ปรากฏขึ้นมา วา “ Try 4 time repeatly ” แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
07.  ถอด HUNO ออกจากถาด และปลด wCK module ตางๆ แลวปฏิบัติตามข้ันตอนท่ี 5 และ 6 เพื่อทําใหการวางทา ทาง 
ตางๆ ท่ีกําหนดไวท้ัง 5 ทาเสร็จสมบูรณ เม่ือการปรับเปล่ียนทาทางเสร็จสมบูรณแลว หนาตาง pop-up จะปรากฏข้ึนมา 
และบอกวา “เสร็จสมบูรณ!” แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

08.  คล๊ิก [Save Zero & Set to RBC] เพื่อบันทึกทา  home  และใชคาดังกลาวกับ Control box แลวคล๊ิก [OK] 
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09.  เอา HUNO ออกจากถาด และคล๊ิก [ZeroPose] เพื่อตรวจสอบวาทา home ทาใหมถ ูกกําหนดคาอยางถูกตองตามท่ีตอง 
การ หรือ ไม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การปรับเปล่ียนทา Home ดวยมือ 
 

หากวาไมใชถาด คุณสามารถปรับเปล่ียนทา home  ของหุนยนตไดดวยมือดังนี ้
01.   Run โปรแกรม MotionBuilder ข้ึนมา  และเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC ดวยสาย RS232  จากนั้นเซ็ตคา Com 
port และ BaudRate แล ว คล๊ิก OpenPort (                        ) หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder เปนปกติ  
ปุมดังกลาวจะเปล่ียนเปน ClosePort (                         ) เม่ือการเช่ือมตอพรอมใชงาน เลือก [ZERO Setting] 
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02.  คล๊ิก [Open] ใน menu bar เพื่อเปด HUNO project ท่ีจะใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.  เม่ือคุณคล๊ิก [ZeroControlReady] หนาจอจะถูกเปล่ียนแปลงไปเปนโหมดการทํางานหน่ึงซ่ึง คุณสามารถที่จะ ปรับ 
เปล่ียนทา home ไดดวยมือ  
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04. ปรับเปล่ียนทา home โดยการใชปุมท่ีอยูในหนาตาง [Robot Configuration] หมุนปรับตําแหนงของ wCK module  
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05. เม่ือส้ินสุดการปรับเปล่ียนคาให คล๊ิกปุม [StopZeroControl] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
06. คล๊ิก [Save Zero & Set to RBC] เพื่อบันทึกคาของทา  home  แล วนาํไปใชงานกับ control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

 
                                                                                                               42                                                                          

www.etteam.com                                                                                                                                                                             
 

การเปล่ียนแปลง Home Posture File ใหเหมาะสม  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การอัพเกรด Firmware 

ข ั้นตอนในการอัพเกรด control box ดวย firmware ท่ีทันสมัยมีดังตอไปนี้ 
01. Run โปรแกรม “ RBC Upgrade Too l ” ข้ึนมา และเปดการทํางานของ Control box 
02. เช่ือมตอ Control box เขากับ PC โดยสายใช RS-232 แลว เซ็ตคา Com Port และ Baud Rate 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ปุมนี้ใชสําหรับ
บันทึกสําเนา(copy) 
คาของทา home ไป
เปน file ช่ืออ่ืน 

ปุมนี้จะใชสําหรับโหลดทา home ใดๆ ท่ีได
บันทึกเอาไวยงัตําแหนงอ่ืน 

ปุมนี้จะใชสําหรับเปล่ียนคาของทา Home ท่ี
อยใน Control box 

ปุมนี้ใชสําหรับใหหุนยนต
ทําทา home  

ปมนี้จะใชอานคาไฟลในลําดับ 0 ท่ีเก็บอยใน control box 
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03.  เลือก firmware file ท่ีจะใชอัพเกรด โดยการคลิกท่ีไอคอน Folder  จากนั้นก็คลิกเลือกไปยังตําแหนงท่ีเก็บ 
firmware file แลวคลิก [Open] ตัว firmware hex file ก็จะถูกเลือกเขามายังโปรแกรม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  คลิกท่ีปุม  [Click here and Push Button]  เพื่อเขาสูสถานะความพรอมในการ Upgrade 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05. กดปุม Reset โดยการใชปากกา หรือเข็มปลายแหลมกดเขาไปดังรูป หรือจะใชการปดและเปดท่ี SW. Power ของ 
Control Box ก็ได 
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06.  firmware file ท ี่ถูกเลือกจะถ ูกถายโอนไปยัง Control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
07. เม่ือส้ินสุดการอัพเกรด control box จะรีเซ็ตคาโดยอัตโนมัติ แลวจะมีขอความท่ีแจงวาเสร็จสมบูรณปรากฏขึ้นมาให 
คลิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เม่ือข ั้นตอนการอัพเกรด firmware ท้ังหมดส้ินสุดลง ใหคล๊ิก [Exit] เพื่อจบการทํางานของโปรแกรม 
 
เคล็ดลับ 

หลังจากการอัพเกรด firmware ตองแนใจวาไดกระทําตามขั้นตอนทั้ง 3 ขอดังตอไปน้ี 
1. ลงทะเบียน remote control อีกครั้ง(จูน Remote ใหตรงกับ Control Box ใหม) 
2. เซ็ตคาประเภท platform ของหุนยนตใหมอีกครั้ง (ใชปุม PF1 หรือปุม PF2) 
3. ร ีเซ็ตให Robot อยูในทา  home  
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บทท่ี 4. การแกไขปญหา (Troubleshooting) 
 

บทนี้จะอธิบายถึงวิธีการแกไขปญหาตางๆ ซ่ึงคุณอาจจะพบในข้ันตอนการสรางหุนยนต , การโปรแกรม robot 
file, หรือการทํางานของ robot platform 
 

เม่ือแกนการหมุนของ wCK module เคล่ือนไหวไมราบล่ืน 
 

[สาเหต]ุ 
ในบางกรณี แกนหมุนของ wCK module อาจจะแข็ง และไมหมุนอยางราบล่ืน เม่ือคุณพยายามท่ีจะเคล่ือนท่ีมัน

ดวยมือของคุณเอง ส่ิงนีไ้มใชความผิดพลาดของสินคา แตเปนเหตุการณหนึ่งท่ีเกิดจากการจดัเรียง gear ตางๆ จากภายใน
ไวแนนมาก ซ่ึงการจัดเรียง gear ท่ีแนนนีถู้กออกแบบมาเพื่อการควบคุมการเคล่ือนไหวท่ีแมนยํา ดังนั้นคุณจะเห็นวา หุน 
ยนตสามารถเคล่ือนไหวไดอยางราบเรียบโดยไมมีปญหา เม่ือประกอบเสร็จ และจายไฟไปยัง wCK module แตละตัว 

 

[การแกไขปญหา] 
วิธีท่ี 1    

ส่ิงแรกคือหมุนจุดเช่ือมตอดงักลาวอยางเบามือไปยังดานตรงกันขามและ พยายามลองทําดู อีกคร้ังในการหมุน ไป 
ยังทิศทางท่ีคุณตองการ 

 

วิธีท่ี 2   
หากวาคุณไมมีแรงพอ ใหใช J5 (Joint 5) ชวยในการหมุน wCK module  ซ่ึงจะชวยเพิ่ม torque ในการหมุนให

มากข้ึน ก็จะสามารถหมุนแกนดังกลาวไดงายข้ึน 
 

วิธีท่ี 3    
เช่ือมตอ wCK module  และ sensor module ไปยัง control box และเปดการทํางานของ control box แล วใหหุน

แสดงทา Basic โดยการกดปุมสีแดงบน Remote control 
 
�   สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม กรุณาอางอิงไปยัง homepage หรือ product CD 

 
เม่ือหุนยนตไมแสดงทา Basicท่ีถูกตอง 
[สาเหต]ุ 
ทา Basic ตางๆ ของ Robot platform แบบมาตรฐานตางๆ ท้ัง 3 ประเภทไดถูกแสดงเอาไวในภาพดานลาง หากวา 
หุนยนตไมแสดงทา  Basic ท่ีถูกตอง เม่ือกดปุมสีแดง (             ) ท่ี Remote control แลว   จะทําใหการเคล่ือนไหวของ 
หุนยนตไมถูกตองตามไปดวย  หรือไฟ Error สีแดงจะติดสวาง นั่นแสดงวาหุนยนตอาจจะถูกสรางข้ึนมาอยางไมถูกตอง  
หรืออาจจะมีปญหาอ่ืนๆ        

ในกรณีนี้ กรุณาอางอิงกับบทท่ี 4 [Troubleshooting] เพือ่แกไขปญหาดังกลาว ซ่ึงตองแนใจเสมอวาคุณไดเร่ิมตน
การทํางานของหุนยนตจากทา Basic ท่ีถูกตอง  การพยายามเลนหุนยนตอยางตอเนื่องในขณะท่ีมีไฟ Error เตือนอยูอาจจะ  
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เปนสาเหตุทําใหผลิตภณัฑไดรับความเสียหายได (เม่ือไฟ Error ติดสวาง หุนยนตจะไมปฏิบัติตามคําส่ังใดๆ ท่ีมาจาก 
Remote control เปนเวลา 30 วินาที ซ่ึงส่ิงนี้ถูกออกแบบมาเพื่อปองกันความเสียหายท่ีอาจจะเกิดข้ึนกับสินคาได) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ข ั้นตอนท่ี 01  ชารจประจุแบตเตอรร่ีเพียงพอหรือไม ? 
 

สินคาท่ีถูกจัดสงมาจากโรงงาน battery pack ท่ีใหมากับ Control box จะยังไมไดชารจไฟ ดังนั้นกรุณาใช power 
adapter เพื่อใหหุนยนตทํางานเปนคร้ังแรก สําหรับ power supply ท่ีใหมานัน้ไมไดนําไปใชงานสําหรับการอัดประจุ
แบตเตอรร่ีใหมเทานั้น แตยังสามารถปอนไฟเขาไปยงัหุนยนตไดโดยตรงดวย ดังนั้นมันสามารถนําไปใชเปนตัวเลือก
สําหรับแบตเตอรร่ี และสามารถเลนหุนยนตไดอยางตอเนื่อง (ฟงกช่ันการทํางานนี้ไมรองรับการทํางาน ขณะทําการชารจ
แบตเตอรร่ี) 
 
[การแกไขปญหา] 

อันดับแรกเช่ือมตอ power adapter กอนท่ีคุณจะเลนหุนยนต หรือ อาจจะชารจแบตเตอรร่ีใหมก็ได  โดยการกดปุม 
PF1 และปุม PF2 พรอมกันเปนเวลา 3 วินาที จะใชเวลา 1 ช่ัวโมงคร่ึงในการอัดประจแุบตเตอรร่ีใหเต็ม 
 

ข ั้นตอนท่ี 02 ท่ี Control box ได Set คา Platform ถูกตองตรงกับหุนท่ีประกอบหรือไม ? 
หากใน Control box  มีการ Set คา Platform ของหุนยนตไมถูกตองกบัท่ีประกอบจะทําใหหุนทํางานผิดปกติ ใหใช

ปุม PF เพื่อเปลี่ยนแปลง platform ตามท่ีตองการ 
 

[การแกไขปญหา] 
หากประเภท platform ของหุนยนตถูกเซ็ตคาไมถูกตองใหกดปุม PF1 เปนเวลา 3วินาที เพื่อเปล่ียนแปลงคา 

(HUNO-ส ีฟา, DINO-สีชมพู, DOGY-ส ีแดง)  
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ขั้นตอนท่ี 03 หมายเลข ID ตางๆ ของ wCK module ตางๆ ถูกใชงานในตําแหนงท่ีถูกตองหรือไม ? 
ตองแนใจวาคา wCK module ตางๆ ท้ัง 16 ตัวพรอมกับคา ID ตางๆ นั้นถูกนําไปใชงานสําหรับสวนตางๆ ของหุน 

ยนตถูกตองตรงกันกับ ID map  หากคา ID ตางๆ ถูกนําไปใชไมถูกตําแหนงแลว หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง 
 

[การแกไขปญหา] 
อ างอิงไปยังบทท่ี 2 [การประกอบ RoboBuilder] (หนา 25 สําหรับ HUNO, หนา 41 สําหรับ DINO, หนา 55 สําหรับ 

DOGY) ตรวจสอบซํ้าอีกคร้ังวาคา wCK module ตางๆ มีคาหมายเลข ID ท่ีถูกตองท้ังหมดหรือไม หากวาไมใช ใหแยก ช้ิน 
สวนตางๆ ท่ีตองการออกมา และแกไขใหถูกตอง 
 
ข ั้นตอนท่ี 04   การเชื่อมตอของขอตอตางๆ กับ wCK module ตางๆ ถูกประกอบเขากับมุมตางๆ ท่ีถูกตองหรือไม? 

หากวา wCK module ถูกเช่ือมตอเขากับขอตอในมุมท่ีไมถูกตอง  หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง ตอไปนี้คือ 
ข้ันตอนในการสรางท่ีผูใชมักจะทําผิดพลาดบอยคร้ัง 

 

 HUNO   ส วนไหล (STEP 1,2,15,16), สวนลาง (STEP 3,4,14) , ส วนขอเทา (STEP 11,12) 
 DINO   ส วนไหล(STEP 1,2), สวนลาง(STEP 3,4,14), ส วนขอเทา (STEP 10,11)  
 DOGY   สวนไหล(STEP 1,2,9,10), ส วนลาง(STEP 3,4,11,12), สวนหาง(STEP 8), ส วน Sensor module(STEP 16) 
 

[การแกไขปญหา] 
หากจําเปนใหแยกช้ินสวนตางๆ ท่ีตองการ และแกไขการเช่ือมตอมุมท่ีมีปญหาใหถูกตอง โดยอางอิงไปยัง วดิีโอ

เกี่ยวกับการสราง หรืออางอิงกับขอมูลท่ี upload อยูใน homepage เพื่อชวยเหลือในการแกไขปญหา 
 
ขั้นตอนท่ี 05   ใสขอตอ joints ตางๆในทิศทางท่ีถูกตองหรือไม  ? 

ในบางสวนของการเช่ือมตอหุนยนตไมไดถูกสอดเข าไปในทิศทางท่ีถูกตอง หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง 
ตอไปนี้คือข้ันตอนในการสรางท่ีผูใชมักจะทําผิดอยูบอยคร้ัง 

HUNO  ส วนขา (STEP 7,8) 
DINO  สวนขา(STEP 6,7)  
DOGY  ส วนขา(STEP 5,6) 

 

[การแกไขปญหา] 
หากจําเปน  จะตองถอดช้ินสวนท่ีตองการออกมาเสียกอน จากนัน้ทํา การแกไขทิศทางของ ขอตอ ท่ีมีปญหาใหถูก 

ตองโดยอางอิงในบทท่ี 2  และวิดีโอการสราง 
 
ขั้นตอนท่ี 06 สาย cable ตางๆ ถูกเชื่อมตอท้ังหมดหรือไม  ? 

หากสาย wCK module cable สายใดสายหนึ่งท่ีมีท้ังหมด 16 เสนไมถูกเช่ือมตอ หุนยนตจะทํางานไมถูกตอง 
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[การแกไขปญหา] 
ตรวจสอบการเช่ือมตอสาย wCK module  แตละตัว เพื่อแนใจวาสาย  cable ตางๆ ถูกเช่ือมตอเขากับ control box 

 

�   หากวาหุนยนตดังกลาวยังคงทํางานไมถูกตอง หลังจากที่ตรวจสอบทั้ง 6 ขั้นตอนดานบนแลว กรุณาติดตอศูนยบริการลูกคา (Customer 
Center) ในประเทศของคุณเพ่ือใหความชวยเหลือทางดานเทคนิค 

 
เม่ือการเคล่ือนไหวของหุนยนตผดิปกติ แตทําทา Basic ไดถูกตอง 

[สาเหตุท่ี 1]  ในกรณีของ HUNO หาก HUNO เดินไปขางหนา และถอยหลังโดยไมมีปญหา แตมีปญหาเกี่ยว  กับการ เดิน 
ไปดานขาง 
 

[การแกไขปญหา]   ตรวจสอบคา ID ตางๆ ของ wCK module ตางๆ วาถูกตองหรือไม (โดยเฉพาะคา wCK module ตางๆ   
พรอมกับคา ID 00 และ ID 05) 
 
[สาเหตุท่ี 2]  เม่ือใชความยาวของสลักท่ีไมถูกตอง 

[การแกไขปญหา]  ในบางกรณี ผูใชหลายๆ คนอาจจะทําผิดพลาด โดยการหมุนเกลียว B8 แทนท่ีจะเปน B12 หรือหมุน 
เกลียว B12 แทนท่ีจะเปน B8 ในกรณีนีหุ้นยนตอาจจะแสดงการเคล่ือนไหวตางๆ ท่ีผิดปกติ ดังนัน้จะ ตองติดต้ังขนาดของ
สลักใหถูกตอง 
 
เม่ือหุนยนตแสดงการเคล่ือนไหวท่ีผิดปกติอยางกะทันหัน หรือไมอยูในการควบคุม 
 

[สาเหต ุ1]  ปญหานี้อาจจะเกิดข้ึนเม่ือแบตเตอรร่ีไมมีประจุไฟฟาเพียงพอ 

[การแกไขปญหา] กรุณาเช่ือมตอ power adapter ท่ีใหมากบั product package หรือชารจแบตเตอรร่ีใหม กอนท่ี คุณจะ เร่ิม 
ตนเลนหุนยนต 
 
[สาเหต ุ2]  เม่ือสาย cable ไมถูกเช่ือมตอ 

 [การแกไขปญหา]  ปญหานีอ้าจจะเกิดข้ึน เม่ือสาย wCK module cable เสนใดเสนหนึ่ง หรือมากกวาไมมีการเช่ือมตอใน
ขณะท่ีหุนยนตดังกลาวกําลังแสดงการเคล่ือนไหว ตองตรวจสอบใหแนใจวาสาย cable ตางๆ ท้ัง 16 เสนถูกเช่ือมตอไปยัง 
control box อยางแนนกระชับโดยเฉพาะอยางยิ่ง สาย cable ตางๆ จากภายในของสวนไหล(ID10,ID13) ของ HUNO ม ักจะ 
มีแนวโนมท่ีจะหลุดออกมาเปนบางคร้ัง 
 

• กดปุมสีแดงบน remote control เสมอ เพื่อท่ีจะใหหุนยนตแสดงทาทาง Basic   
                                                            กอนท่ีจะเลนการเคล่ือนไหวอ่ืนๆ ไมเชนนัน้ปุมตางๆ อาจจะไมทํางาน 
 

ติดตอศูนยบริการลูกคา(Customer Center) ในประเทศของคุณสําหรับความชวยเหลือทางดานเทคนิค 
สามารถติดตอขอมูลของศูนยบริการลูกคาของเราไดท่ี www.RoboBuilder.net  


