
ET-ROBO PHILO [ No. 459-475 ]
คู่มือการใช้งาน

* ใหใ้ช้ CD-ROM ภาษาไทยในการทำงาน

* ไม่ควรจะใชง้าน BURN FIRMWARE

เข้าบอรด์ในขณะทีแ่บตเตอรีไ่ฟอ่อน

* ห้ามชารต์แบตเตอรีน่าน เกิน 2 ชัว่โมง

เด็ดขาด

+++ ข้อควรทราบกอ่นใชง้าน +++
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1. การเร่ิมตนใชงานโปรแกรม  Philo Motion Creator ควบคุม ROBO PHILO 
 สําหรับโปรแกรม Philo Motion Creator1.0 จะเปนโปรแกรมสําหรับใชออกแบบทาทางการเคล่ือนที่ของ ROBO Philo รวมท้ังใช
ปรับแตง Servo motor ใหอยูในตําแหนงเริ่มตนที่ถูกตอง  และใช Download  ไฟลการเคล่ือนที่ตางๆที่ออกแบบไวลงบนตัว ROBO Philo  
 
1.1)  การติดต้ังโปรแกรม 
 1) ทําการ Copy File ใน CD ROM ลงในฮารดดิสก 

2) Double Click ที่ไฟล dotnetfx.exe เพ่ือทําการติดต้ัง .net 2.0  
3) Double Click ที่ไฟล vcredist_x86.exe เพ่ือทําการติดต้ัง Visual C++ 2005 SP1 

 4) Double Click ที่ไฟล philo.exe เพ่ือ Run โปรแกรม  Philo motion Creator ก็จะไดหนาตางดังรูปที่1  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      รูปท่ี1 
  5) หลังจากติดต้ังโปรแกรมเรียบรอยแลว ใหทําการ Set up บอรด Control ดังน้ี 
                     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี2 Board Control 
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รูปท่ี3 ตําแหนง Servo ท่ีจะนําไปตอเขาท่ี Board Control 
 

- เล่ือน SW.Power มาที่ตําแหนง OFF  
- Set Jumper J6 มาทางดานขวามือสุด ดังแสดงในรูปที่2 
- ตอสาย Servo Motor เขากับตัวบอรดตามตําแหนงที่ระบุใหครบทุกตัว(20ตัว) โดยหันสายสีดําใหอยูทางดานนอกของบอรด 
- ตอ สาย Download เขาที่ขั้วตอ J12 และอีกดานหนึ่งของสายตอไปยัง Port RS232 ของ PC เมื่อจะถอดสาย Download ออกจาก  

                          ตัว Board Control ใหกดที่หัวล็อก แลวดันมาทางซายมือ แลวถึงดึงออก    
        - ตอสาย battery เขาที่ขั้วตอ J10 โดยขั้วที่อยูดานนอกสุดจะเปน GND  
        - ในกรณี Battery หมดใหตอ Power Supply เพ่ือ Charge Battery เขาที่ขั้วตอ J11 (เล่ือน SW. Power มาที่ตําแหนง Off เพ่ือให   
           Battery เต็มเร็วขึ้น) ในขณะ Charge สังเกตที่ LED ของ Power Supply จะเปนสีแดง เมื่อ Charge เต็มแลวจะเปล่ียนเปนสีเขียว 

 

1.2 ) การปรับแตง Servo Motor ใหอยูในตําแหนงท่ีถูกตอง และการกําหนดทาทางเร่ิมตน 
 หลังจากตอสายตางๆเขากับบอรด Control เรียบรอยแลว โดยปกติเมื่อ On สวิตชที่บอรด Control ไดประมาณ 3 วินาที ตัว ROBO 
Philo ควรจะอยูในทายืน ดังรูปที่ 3 ซึ่งจะเปนทาเริ่มตนที่ Set มาจากทางบริษัท โดยตําแหนงของทาน้ีจะถูกบันทึกเก็บไวในไฟล philo-
motionxxx.txt (xxx=หมายเลขประจํา ROBO Philo แตละตัว) ซึ่งผูใชสามารถทําการเปล่ียนแปลงทาทางเริ่มตนน้ีได โดยขั้นตอนการปรับแตง 
Servo และการกําหนดทาทางเริ่มตน ทําไดดังน้ี  

1) Run ไฟล philo.exe ขึ้นมา เลือกที่ TAB Configuration จะไดหนาตางดังรูปที่ 1  
2) ในชอง Port# ใหเลือก Com Port ที่ใชติดตอ  หลังจากเลือกจะมีหนาตาง  Set Serial Com Port ขึ้นมาให Click OK 
3) สวนชองอื่นๆที่อยูใน Global Setting ไมตองเปล่ียนแปลงอะไร 
4) ในชอง Motion File Name ใหพิมพ ช่ือไฟล philo-motionxxx ซึ่งไฟลน้ีจะตองอยูที่เดียวกับไฟล philo.exe ไมเชนน้ันจะ 
     ไมสามารถทําการเปดไฟลน้ีได โดยไฟลน้ีจะเปนไฟลที่ถูกกําหนดคาเริ่มตนๆตางสําหรับตัว ROBO Philo ไวแลว 

 5) ทําการ On สวิตช ที่บอรด Control ถา On คางไวอยู ก็ให off แลว On ใหม จากน้ันคลิกที่ปุม Open ภายใน 10 วินาทีหลังจาก 
                    สวิตช On จะมีหนาตาง Open Motion File ขึ้นมา ใหคลิก OK แลวรอจนกวาจะมีหนาตาง  Open Motion State ขึ้นมา ใหคลิก OK 
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      รูปท่ี4 
 ถามีหนาตางขึ้นมาตามข้ันตอนดังรูปที่ 4 แสดงวาการเปดไฟล และการติดตอกับบอรด Control สาํเร็จ ถาไมขึ้นตามน้ีแสดงวาเกิด 
                ขอผิดพลาดขึ้นใหลองทําการปดสวิตชที่บอรด Control และเปดใหม จากนั้นใหคลิกปุม Open ใหม(ตอง Click ภายใน 10 วินาที) 
 6) หลังจากทําขั้นตอนที่ 5 ผานแลว ใหเลือกที่ TAB Fine Tuning ก็จะไดหนาตางแสดงในรูปที่5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 5 
      จากรูปที่5 จะแสดงคาตําแหนง ของ Servo แตละตัว ที่อานไดจากไฟล philo-motionxxx ที่ทําการเปดขึ้นมา ซึ่งในขณะเดียวกันคาที่ 
                     แสดงน้ีก็จะถูกสงไปควบคุม Servo ดวยเชนกัน   
 7) ใหทําการปรับแตงServo แตละตัว ตามขั้นตอน ในหนา 39 (หัวขอ Fine Tuning)ของคูมือ RoboPhilo User Guide(Eng) ซึ่งโดย 
                     ปกติในการประกอบทางบริษัทได Set ตําแหนงของ Servo ตามคาขางตนและประกอบใหอยูในทาทางดังรูปที่ 3 ไวเรียบรอยแลว  
                     ผูใชไมตองเสียเวลาในการปรับแตงอีก (ยกเวนผูใชทําการถอดประกอบใหม) 
 8) ถามี Servo บางตัวอยูในตําแหนงที่ทําใหตัว Robo Philo น้ันมี แขน-ขา-ตัว เอียง ยืนไมตรง เหมือนที่แสดงในรูปที่ 5 ซึ่งอาจจะเปน  
                    ปญหาจากโครงสรางทางฮารดแวร ที่เวลาประกอบไมสามารถใสตัว Servo ใหตรงจุดได 100%   ดังน้ันผูใชก็จะตองปรับตําแหนง 
                    การหมุนของ Servoในชอง Offset (เมื่อ Position=0)หรือ AVT(เมื่อ Position=180) ของ Servo ตัวน้ันชวยอีกทางหน่ึง โดยการคลิก 
                    ลูกษร-ขึ้นลง หรือใสคา แลว กด Enter ที่ คียบอรด สังเกตุในชอง  Offset หรอื AVT ของ Servo แตละตัวน้ันจะถูก Limit คา Min- 
                    Max  ไวไมเทากัน ถาผูใชปรับเกินยานก็จะมีขอความ Error ปรากฏข้ึน  มาใหคลิก OK แลวทําการเปลี่ยนคาใหม  
                9) หลังจากปรับแตง Servo ใหอยูในตําแหนงที่ถูกตองตามรูปที่ 5 แลว ผูใชสามารถจะกําหนดทาเริ่มตนใหกับ Robot ไดโดยการปรับ 
                     ตําแหนงที่ชอง Position ของ Servo แตละตัว เพ่ือใหไดทาที่ผูใชตองการ โดยทาที่ปรับน้ีจะถูกแสดงทุกครั้งที่เปดสวิตชบอรด  
                     Control แตหลังจากมีการสั่งใหกระทําทาใดๆจากรีโมทแลว ทาเริ่มตนจะถูกปรับใหอยูในรูปที่ 5 เสมอ ถาไมมีการปด-เปด สวิตช  
                     บอรด Control ใหม 
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10) เมื่อผูใชทําการปรับตําแหนง servo หรือ Set ทาทางเริ่มตน ใหกับ Robo philo เรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ ปุม Set Init Position      
      (สําหรับหนาที่การทํางานของปุมอื่น ในหนาตางน้ีที่ไมไดกลาวถึงใหดูไดในคูมือ  RoboPhilo User Guide(Eng) ที่ใหมาในแผน  
      CD ของ ETT) 

 11) ใหเลือกกลับไปที่แท็บ  Configuration ในชอง Motion File Name ใหทําการใสช่ือ file ใหมเปนอะไรก็ได เชน philo-motion1 เปน 
                       ตน หรือจะ save ทับไฟลเดิมก็ได เมื่อใสช่ือไฟลเรียบรอยแลวใหคลิกที่ปุม Save Motion ถาผูใชต้ังช่ือไฟลใหมก็จะเห็นไฟลถูก 
                       สรางขึ้นอยูใน Folder เดียวกับไฟล philo.exe ซึ่งไฟลที่ถูก save ไวน้ีจะเก็บตําแหนงการ Set ของ servo ตามท่ีผูใชไดทําการปรับ 
                       แตงไวในตอนตน หลังจากที่ save file เรียบรอยแลว ผูใชสามารถ นําไฟลที่ save ไวใหมน้ี โหลดลงใน บอรด Control  robo philo 
                      ได ตามขั้นตอนในหัวขัวที่ 1.3  
 
1.3 ) การ download File to Board Control Robo Philo 

1) Run ไฟล philo.exe ขึ้นมา เลือกที่แท็บ Configuration  
2) ในชอง Port# ใหเลือก Com Port ที่ใชติดตอ  หลังจากเลือกจะมีหนาตาง  Set Serial Com Port ขึ้นมาให Click OK 
3) สวนชองอื่นๆที่อยูใน Global Setting ไมตองเปล่ียนแปลงอะไร 
4) ในชอง Motion File Name ใหพิมพ ช่ือไฟลที่จะใช Download ซึ่งไฟลน้ีจะตองนํามาวางไวที่เดียวกับไฟล philo.exe ดวย โดยใน 
     ที่น้ีเราจะ Download ไฟลช่ือ philo-motion  

 5) ทําการ On สวิตช ที่บอรด Control ถา On คางไวอยู ก็ให off แลว On ใหม จากน้ันคลิกที่ปุม Open ภายใน 10 วินาทีหลังจากที่ 
                    สวิตช On จะมีหนาตาง Open Motion File ขึ้นมา ใหคลิก OK แลวรอจนกวาจะมีหนาตาง  Open Motion State ขึ้นมา ใหคลิก OK   
                    ซึ่งแสดงวาไฟลที่จะทําการ download ไดถูกเปดขึ้นมาแลว (จะทําเหมือนกับขั้นตอนที่ 1-5 ในหัวขอที่ 1.2) 
 6) หลังจากทําขั้นตอนที่ 5 ผานแลว ใหทําการ OFF สวิตชที่บอรด Control  จากน้ันทําการ On สวิตชอีกครั้งหน่ึง แลวใหคลิกที่ปุม  
                    Connect ภายใน 10 วินาที หลังจาก On สวิตช  ก็จะมีหนาตาง Connect the Robot ปรากฏขึ้น ใหคลิก OK ดังแสดงในรูปที่6  
  

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี6 
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 จากน้ันก็จะปรากฏหมายเลขประจําตัวของ Robo-Philoในชอง Serial# และ Version# ขึ้น น่ันแสดงวาสามารถติดตอกับ Robot ไดแลว 
 7) ใหคลิกที่ปุม Load ดังน้ี 
   Load Motion –สําหรับโหลดไฟลทาทางการเคล่ือนไหวที่ผูใชออกแบบเอง จาก TAB : Pose , Sequence , Routine,Key 
                                Load Tuning/Setting –สําหรับโหลดไฟลที่ไดจากการปรับแตงใน TAB : Fine Tuning 
     ในตัวอยางน้ีไฟลที่จะโหลดเปนไฟลที่ไดจากการปรับแตง ดังน้ันจะเลือกที่ Load Tuning/Setting 
 8) หลังจากคลิกโหลดแลวก็จะมีหนาตาง Load Tuning ขึ้นมา ดังรูปที่7 ใหคลิก OK 
 
 
 
 
 

รูปท่ี7 
  9) รอจนกวาจะปรากฏหนาตางที่แสดงดังรูป 8 ขึ้นมา ซึ่งแสดงวาการ Download สมบูรณ จากน้ันใหคลิก OK  
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี8 
 10) หลังจาก Download เรียบรอยแลวจะตองทําการคลิกที่ปุม Disconnect เสมอ โดยจะมีหนาตางขึ้นมาแสดงดังรูปที่ 9จากน้ันใหคลิก  

  OK  การ Disconnect น้ีก็เพ่ือออกจาก Mode Download เพ่ือใหสามารถ ใชงาน TAB อื่นๆของโปรแกรมในการ Control Servo ไดตอ  
 

 
 

 
 

รูปท่ี9 
 11) ทําการ Off สวิตชที่บอรด Control และ On ใหมอีกครั้ง เพ่ือดูการทํางานของ File ที่ Download ลงไปใหม 

หมายเหตุ ในการ Download แตละครั้งควรจะกลับไปเริ่มทําตามขั้นตอนที่ 1 ใหมทุกครั้ง 
 

1.4 )  ตัวอยางขั้นตอน การออกแบบทาทางใหกับ Robo Philo 
ในตัวอยางน้ี เราจะออกแบบทา 3 ทาไดแก ทากางแขน ,ยกแขนขึ้น และเอาแขนลงแนบลําตัว โดยมีลําดับดังน้ี 

1) ใหทําการตอสาย และ Set Up Board Control ตามข้ันตอนท่ี 5 ในหัวขอ 1.1 ใหเรียบรอย  
2) ใหทําการเปดไฟล philo-motion โดยทําตามขั้นตอนที่1-5 ในหัวขอที่1.2 กอน 
 
3) เลือกที่ TAB Pose ซึ่ง TAB น้ีจะใช สําหรับกําหนดตําแหนงทาทางใหกับ Servo  

 3.1) ในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือทาทางที่จะออกแบบ โดย ทาที่ 1เราจะใหเปนทากางแขนตังช่ือทาวา arm_mid 
                3.2) จากน้ันทําการปรับ Servo (L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 90  

3.3) ใหกดที่ปุม Play เพ่ือสงตําแหนงที่กําหนดไปยัง Robot เพ่ือดูผลการปรับตําแหนงก็จะเห็น Robot กางแขนออก ถาตําแหนงที่ปรับ 
    ยังไมเปนที่นาพอใจก็ใหทําการปรับคาใหมแลวลองสั่ง Play ดูจนกวาจะเปนที่พอใจของผูใช 
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3.4) เมื่อไดตําแหนงกางแขนที่แนนอนแลวใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงทายืนกางแขนไวที่ช่ือ  arm_mid  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี10 TAB Post 
   

 

3.5) ตอไปจะสราง ทาที่2 ใหเปนทายกแขนขึ้นเหนือศีรษะโดยในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือใหมเปน  arm_up  
3.6) จากน้ันทําการปรับ Servo(L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 10 
3.7) จากน้ันกดปุม Play เพ่ือดูผลการปรับตําแหนง ซึ่งก็จะเห็น Robot ยกแขนขึ้นเหนือศีรษะ  
3.8) เมื่อปรับตําแหนงยกแขนเปนที่นาพอใจแลว ใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงทายืนยกแขนไวที่ช่ือ  arm_up 

 

3.9) ตอไปจะสราง ทาที่3 ใหเปนทาเอาแขนลงแนบลําตัวโดยในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือใหมเปน  arm_down  
3.10) จากน้ันทําการปรับ Servo (L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 180 
3.11) จากน้ันกดปุม Play เพ่ือดูผลการปรับตําแหนง ซึ่งก็จะเห็น Robot เอาแขนลงแนบลําตัว 
3.12) เมื่อปรับตําแหนงใหแขนแนบลําตัวเปนที่นาพอใจแลว ใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงไวที่ช่ือ  arm_down 
3.13) ใหคลิกดูในชอง Pose Name เราก็จะเห็นทาใหมที่สรางขึ้นเขามาอยูใน List รวมกับทาตัวอยางอื่นๆที่มีอยูแลวใน List ดังรูปที่11 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

รูปท่ี11 แสดงชื่อทาท่ีสรางขึ้นมาใหม 
 
  ผูใชสามารถนําทาที่มีอยูใน List น้ี มาทําการแกไขเปล่ียนแปลงตําแหนงใหม หรือเปดดูการเคล่ือนที่ของทาน้ันๆได  โดย 

การเลือกทาที่ตองการ แลวคลิกที่ปุม Get ตําแหนงทาก็จะถูกแสดงบน Servo จากน้ันคลิกปุม Play ก็จะเห็นการเคล่ือนไหวของทา 

L5R5
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น้ันๆที่ตัว Robot  เมื่อทําการแกไขทาที่ตองแลว ก็ให เปล่ียนช่ือทาใหม หรือจะใชช่ือทาเดิมก็ได แลวกด ปุม Save เพ่ือ Save ทาน้ันก็
จะถูกเก็บบันทึกไวตามช่ือที่ต้ัง 
3.14) การลบรายช่ือทาใน List  จากชอง  Pose Name ใหเลือกช่ือทาที่ตองการจะลบ แลวคลิกปุม Delete 
3.15) เมื่อเราสรางทาเรียบรอยแลว ใหกลับไปที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม save Motion เพ่ือทําการ save ทาที่สราง ลงไปใน 
         ไฟลที่เปดอยู  มิฉะน้ันถาลืม save ในสวนน้ีแลว เวลาปดโปรแกรม จะทําใหทาที่สรางหายไป    

 

4) เมื่อเราสรางทาเก็บไวเรียบรอยแลว ตอไปใหคลิกที่ TAB Sequence โดย TAB น้ีจะใชสําหรับสราง Sequence ในการเคล่ือนไหว  ซึ่งจะ  
    นําทาที่ไดสรางไวในตอนตนมาจัด เรียงลําดับการเคลื่อนไหวเปน Step  ตามที่ผูใชตองการ ซึ่งทําไดดังน้ี 
 4.1) ในชอง Sequence Name  ใหต้ังช่ือ sequence โดยในตัวอยางน้ีจะต้ังช่ือ SEQ_ARM 
 4.2) ในหนาตางดานซาย ใหนําทาที่สรางมาวางเรียงจัดลําดับการเคล่ือนไหว  โดยในตัวอยางน้ี เราจะจัดวางการเคลื่อนไหวดังน้ี  
              คือ Step ที่ 1 ให Robot กางแขน , Step ที่2 ให Robot ยกแขน , Step ที่3 ให Robot กางแขน และใน Step สุดทายให Robot เอา 
              แขนลงแนบลําตัว ดังน้ันใน Sequence SEQ_ARM ที่เราสรางน้ีจะมี Step การเคล่ือนไหวทั้งสิ้น 4  Step โดย 
        ในชอง Seq            : จะเปนการเลือกลําดับของการเคล่ือนไหว 
                   State Name : ใหต้ังช่ือของลําดับการเคล่ือนไหว(ต้ังช่ืออะไรก็ได) โดยในชอง Seq1 เราต้ังช่ือวา seq1_arm_mid เปนตน 
    Speed          : เลือกความเร็วการหมุนของ Servo โดย 0 จะเปนความเร็วสูงสุด  
    Mode          : เลือกโหมดการทํางานใหกับ Servo โดย  
                                             C= Continuous Mode โหมดน้ี Servo จะเคล่ือนที่แบบตอเน่ืองไลตามจังหวะ ของ Step ที่กําหนด จากจุด  
                                                   ปจจุบันไปยังจุดสุดทาย  
         E = equal step Mode โหมดน้ี Servo จะเคล่ือนที่จากจุดปจจุบันมา ยังจุดสุดทายพรอมๆกันเลย    
                                           W = Wait Mode โหมดน้ี Servo จะไมมีการหมุน  
   Step                 : เลือก Step ในการหมุนของ Servo คือจะให Servo หมุนจากจุดปจจุบันจนไปถึงจุดสุดทาย  Step ละเทาไร 
  Position Name : ใหเลือกช่ือทาทางท่ีผูใชไดออกแบบไว วาในลําดับน้ันๆจะใชทาไหนดี 
               Select                : ใชเลือกเพ่ือแสดงตัวอยางการเลนในทาที่เลือกเมื่อคลิกปุม Play   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี12 TAB Sequence 
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      4.3) เมื่อจัดเรียงลําดับการเลนทาที่ไดออกแบบไวเรียบรอยแลว ใหคลิกที่ปุม Apply Change  จากน้ันใหคลิก ปุม Play All จะเห็น  
              Robot เริ่มแสดงทาจาก seq1 ไปจนถึง Seq4 ตามลําดับที่ผูใชไดกําหนดไว ถาตองการดูการเคล่ือนไหวทีละลําดับ ก็ใหคลิกที่ปุม   
             Play เพ่ือดู ลําดับการเคล่ือนที่ในปจจุบัน  จากน้ันก็คลิกที่ปุม Play Next   Robot ก็จะแสดงทาในลําดับถัดมา โดยสังเกตที่ชอง  
             Select จะเห็นวา ถา Robot ทํางานใน ลําดับใดอยูก็จะมีเครื่องหมายถูก Tick อยูในลําดับน้ัน 
      4.4) เมื่อผูใชพอใจกับการจัดลําดับการเคล่ือนที่แลวก็ใหคลิกที่ปุม Save  ก็จะเห็นช่ือ SEQ_ARM ถูกบันทึกไวใน List ของชอง  
             Sequence  Name แลว ซึ่งใน List น้ี จะมีรายช่ือ Sequence ตัวอยางอื่นๆอยูมากมาย ซึ่งสามารถนํา sequence ตัวอยางเหลาน้ี มา  
             Run ดูและทําการแกไขได โดยใหเลือกช่ือ Sequence ที่ตองการดู จากนั้นคลิกที่ปุม Get ลําดับทาทางของ sequence ที่เลือกก็จะถูก  
             แสดงที่หนาตางดานซายมือ จากน้ันผูใชก็สามารถสั่ง Play ดูการทํางาน หรือแกไข การจัดเรียงลําดับใหมได  เมื่อแกไขเสร็จก็ให   
             ต้ังช่ือ Sequence ใหมหรือใชช่ือเดิมก็ได จากน้ันคลิกที่ปุม Save  
      4.5) หลังจาก Save Sequence เรียบรอยแลวใหผูใชมาที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการ save Sequence ที่  
             สรางลงไปยัง File ที่เปด   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในขั้นตอนน้ี   
 
5)  เมื่อสราง Sequence เรียบรอยแลว ตอไปก็ใหเลือกที่ TAB Routine ซึ่ง TAB น้ีจะใชสําหรับนํา Sequence ที่สรางไวมาสราง เปน Loop  
     เพ่ือเลน Sequence ตางๆแบบตอเน่ือง ซึ่งในตัวอยางน้ี เราจะใช Sequence  SEQ_ARM เพียง Sequence เดียว มาสรางเปน Routine โดย 
     จะกําหนดให Routine ที่สรางน้ี   เลน Sequence SEQ_ARM จํานวน 2 รอบ และตั้งช่ือ Routine น้ีวา ROU_ARM ซึ่งทําไดดังน้ี 
     5.1) จากรูปที่13 ในชอง Routine Name ใหต้ังช่ือ Routine ตัวอยางจะต้ังช่ือวา ROU_ARM 
     5.2) จากน้ันในหนาตางดานซายมือ  ที่ Seq1 ในชอง Sequence Name ใหเลือก ช่ือ Sequence ที่อยูใน List ในที่น้ีจะเลือก Sequence ช่ือ  
            SEQ_ARM  สวนที่ Seq2 ก็เลือกช่ือ Sequence SEQ_ARM เชนกัน ถาผูใชตองการสราง Routine ใหมีการเลน Sequence อื่นๆอีก 
            มากกวาน้ี ก็ใหเลือก Sequence ที่ตองการ เพ่ิมเติมในชองถัดลงมาไดเรื่อยๆ 
      5.3) เมื่อทําการจัดลําดับการเลน Sequence ใหกับ Routine ที่สรางเรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ปุม Apply Chang  
      5.4) ใหกดที่ปุม Play All   Sequence ก็จะถูกเริ่มเลนจาก Seq1 ไลลงมาถึง seq2 ใหสังเกตที่ Robot ก็จะขยับแขนตาม Sequence  
              SEQ_ARM เปนจํานวน 2รอบ (1 รอบ= robot กางแขน,ยกแขน,กางแขน และเอาแขนลงแนบลําตัว)   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี13 TAB Routine 
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      5.5) เมื่อทําการจัดเรียงลําดับการเลน sequence ไดตามตองการแลวใหคลิกที่ปุม Save เพ่ือบันทึกลําดับการเลน sequence น้ีไวที่  
              Routine ช่ือ ROU_ARM ซึ่งช่ือน้ีก็จะถูกเก็บไว List ของชอง Routine  Name โดยใน List น้ี จะมีรายช่ือ Routine ตัวอยางอื่นๆอยู 
              มากมาย ซึ่งสามารถนํา Routine ตัวอยางเหลาน้ีมา Run ดูและทําการแกไขลําดับการเลนใหมได โดยใหเลือกช่ือ Routine ที่ตอง  
              การดูหรือแกไข จากน้ันคลิกที่ปุม Get ลําดับการจัดเรียง Sequenceของ Routine ที่เลือกก็จะถูก แสดงที่หนาตางดานซายมือ จาก  
              น้ันผูใชก็สามารถสั่ง Play ดูการทํางาน หรือแกไข การจัดเรียงลําดับใหมได  เมื่อแกไขเสร็จก็ให   
             ต้ังช่ือ Routine ใหมหรือใชช่ือเดิมก็ได จากน้ันคลิกที่ปุม Save   
      5.6) หลังจาก Save Routine เรียบรอยแลวใหผูใชมาที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการSave Routine ที่  
             สรางลงไปยัง File ที่เปด   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในขั้นตอนน้ี   
 
6) หลังจากที่สราง Routine เรียบรอยแลว ขั้นตอนสุดทาย ใหเลือกที่ TAB Key โดย TAB น้ีจะใชสําหรับกําหนด Key บน Remote เพ่ือ  
     ใชควบคุมการทํางานของ  Routine ที่ผูใชตองการ ซึ่งทําไดดังน้ี 

               6.1) จากรูปที่14 ในหนาตาง Key# Routine Assignment จะเห็นวาในชอง key# ตางๆ จะยังวางอยู (no_op) ยังไมมีการกําหนด Routine  
                      ใดๆลงไป ดังน้ันในชอง Routine Name ใหผูใชเลือก Routine ที่ตองการจะสั่งงานผาน Remote ไดตามหมายเลข Key# ที่ตองการ  
                      ในที่น้ีจะเลือก Key# หมายเลข5 ใหเลน Routine ช่ือ ROU_ARM   

       สําหรับในหนาตาง Remote Key  น้ันจะเห็นวา มี Routine ถูกกําหนดไวในแตละ Key เรียบรอยแลว ซึ่งเปนตัวอยาง Routine  ใน   
       ทาตางๆที่ไดสรางไวใหเปน Demo   ซึ่งผูใชสามารถเลือกกําหนด Routine ที่ตองการลงไปในหมายเลข Keyเหลาน้ีไดเชนเดียวกัน 

 6.2) หลังจากกําหนด Routine ใหกับ Key#  หรือ Key1-12 ที่ตองการเรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ปุม Apply Changes  
 6.3) ให Tick เครื่องหมายที่ชอง select  ของ Key# ที่ไดกําหนด Routine ลงไป จากนั้นใหกดปุม Play ดู เพ่ือดูผลการทํางาน ก็จะเห็น  
                        Robot ทํางานตาม Routine ROU_ARM ที่ไดออกแบบไว 

       6.4) หลังจากกําหนดรูปแบบการเคล่ือนไหวใหกับ Key ตางๆเรียบรอยแลวก็ใหคลิกที่ปุม Save Keys   
       6.5) หลังจากกดปุม Save Keys แลว ใหผูใชไปที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการSave Key ที่กําหนด 
               สําหรับ Routine น้ันๆ  ลงไปยัง File ที่เปดอยู   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในข้ันตอนน้ี   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี14 TAB Key 
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      6.7) ใหทําการ Download File ที่ไดออกแบบทาใหมเก็บไวน้ี ลงไปยังบอรด Control โดยใหทําตามขั้นตอนการ Download ในหัวขอที่  
              1.3 ซึ่ง File ที่เราได save ทาที่สรางเก็บไวก็คือไฟลที่เราเปดขึ้นมาในตอนแรกก็คือ File philo-motion ใหทําการDownload File น้ี 
              ลงไป และเวลาเลือกปุมโหลดใหคลิกที่ปุม Load Motion  
      6.8) หลังจาก Download File ลงไปเรียบรอยแลว ให OFF สวิตช Power ของบอรด Control กอน จากน้ัน On อีกครั้ง แลวลองใช  
             Remote กดที่ปุมหมายเลข 5 แลวรอประมาณ 1 วินาที แลวกดปุม Enter ก็จะเห็น Robot เคล่ือนที่ในทาที่ไดออกแบบไว 

 
2.  Remote Control 

 โดยปกติแลว Remote น้ีจะสามารถควบคุม Robot ได 4 ตัวอยางอิสระ ที่ ID ตางกัน  ซึ่งในสวนของปุม  Key1-Key12 ที่อยูดานลางจะ
ถูกโปรแกรมต้ังทาตัวอยางมาใหแลว สวนปุมหมายเลข 0-9 ที่อยูดานบน จะเปนปุมวางๆที่ยังไมมีการโปรแกรมต้ังทามาใหซึ่งจะเอาไวสําหรับ
ใหผูใชโปรแกรมทาที่สรางขึ้นเองลงไปได ซึ่งปุมหมายเลข 0-9 น้ีสามารถที่จะกําหนด Key ไดต้ังแต 0-99  
การใชงานปุม 0-9  

สําหรับการใชงานปุม 0-9 น้ีเวลาใชงานในกรณีที่เปน key เลขตัวเดียว (0-9) ใหกดปุมหมายเลขน้ัน 1 ครั้ง แลวรอประมาณ 1 วินาที แลว
กดปุม Enter ตาม  Robot ก็จะทํางานตามทาที่ไดบันทึกไวใน key น้ัน  ในกรณีที่ใชเปน key เลข2 หลัก(10-99) เชน Key 25 ก็จะตองกดปุมเลข2 
หน่ึงครั้ง แลวรอประมาน 1 วินาที แลวตามดวยปุมเลข 5 แลวก็รออีกประมาน 1 วินาที แลวตามดวย key Enter  

การใชงานปุมหมายเลขน้ี หลังจากกดหมายเลขเสร็จแลวอยากด Enter ตามเร็วเกินไปเพราะจะทําใหการรับขอมูลผิดพลาด ดังน้ันควรกะ
ระยะเวลาในการกดปุมใหพอเหมาะ สวนปุมอื่นๆนอกเหนือจากปุม 0-9 สามารถกดใชงานไดทันทีไมตองกดปุม Enter ตาม 
การต้ัง ID ใหกับ Remote Control 

ผูใชสามารถต้ัง ID ไวที่ตัว Remote ไดสูงสุด 4  ID ซึ่ง ID ที่กําหนดจะตองเปนตัวเลขต้ังแต 00-31 ซึ่งทําไดดังน้ี 
1) กดปุม Power(สีแดง) กับปุม SETUP (สีเหลือง)พรอมกัน สังเกต LED ที่ตัว Remote จะติดคาง 
2) กด ID(00-31) ที่ตองการ จากปุมหมายเลข 0-9  
3) กดปุม CH-A หรือ CH-B หรือ CH-C หรือ CH-D ปุมใดปุมหน่ึงเพ่ือเก็บคา ID ที่ไดกดไวในขอ 2  ใหสังเกตถา ID ถูกบันทึกแลว LED  
     จะดับ  การต้ัง ID น้ี สามารถต้ังเก็บไวได 4 แชนแนล เมื่อจะต้ังแชนแนลตอไปก็ใหกลับไปทําตามขั้นตอนที่ 1 ใหม 
 หลังจากต้ัง ID  เรียบแลวเวลาจะใชงาน ID ชองไหน ก็ใหกด แชนแนลน้ัน 1ครั้ง ID ชองน้ันก็จะถูกใชติดตอไปยัง Robot เวลากด Key 

ใดๆสั่งงานตอจากน้ีไป (หลังจากกดเลือกชอง ID แลว)  ถา Robot ตัวใดมี ID ตรงกับ ID ที่สงออกไป Robot ตัวน้ันก็จะทํางานใหตามคําสั่ง โดย
ปกติตัว  Remote จะถูกต้ังคา ID เริ่มตนไวที่คา 31 ในชอง CH-A  

     สวนการกําหนด ID ใหตัว Robot กําหนดไดที่ชอง Robot ID ที่อยูใน TAB Configuration ของโปรแกรม PHILO Motion Creator 1.0 
ซึ่งหลังจากกําหนดแลว ก็จะตองทําการ Open File ใหไดกอนตามข้ันตอนที่ไดกลาวไวขางตน แลวก็คอยกดปุม save Motion จากน้ันถึงจะทํา
การ download File ที่เปดขึ้นมาลงไปยังบอรด Control ตามขั้นตอนที่กลาวไวขางตน ... 

 
3.  การ Burn Firmware ใหม 
 ในบางครั้งผูใชอาจจะตองทําการ Burn Firmware ใหม ถาโปรแกรมท่ีอยูใน Flash Memmory ของ MCU ไดรับความเสียหาย เน่ืองจาก
แรงดันที่จายให MCU อยูในระดับที่ตํ่าเกินไป ดังน้ันเวลาใชงานผูใชจะตองระวังในสวนน้ีดวยอยาใชงานจนแบตเตอรี่ออนเกินไป มิเชนน้ันจะ
ทําใหโปรแกรมท่ีอยูใน Flash Memory บางสวนหรือทั้งหมดถูกลบได  ซึ่งจะสงใหไมสามารถควบคุม Robo-Philo ได  เมื่อโปรแกรมที่อยูใน 
Flash Memmory เสียหายสามารถทําการ Burn ใหมไดตามขั้นตอนในหนา 73-75 ของคูมือ RoboPhilo User Guide(Eng) หรือทําตามขั้นตอน
ดังตอไปน้ีก็ได 

3.1) ตอสายแบตเตอรี่ เขากับบอรด Control Robo-Philo  
3.2) ตอสาย Download ของบอรด Control Robo-Philo เขากับ Comport ของ PC 
3.3) Copy Folder Tool จากแผน CD ของ ETT ลงในฮารดิส แลวใหดับเบิ้ลคลิกที่ File loadPhilo.exe ขึ้นมา จะไดหนาตางดังรูปที่15 

 3.4) เล่ือน SW. Power ไปที่ตําแหนง On  
 3.5) Enter “ C ” เพ่ือเลือก Comport  จะไดหนาตางดังรูปที่ 16 
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รูปท่ี15  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี16  
3.6) ในชอง Enter com port number: ใหใสหมายเลข Comport ที่ใชงาน แลวกด Enter  เมื่อมีขอความขึ้น Successfully แสดงวา 
       สามารถ download โปรแกรมไดแลว  ใหทําขั้นตอนตอไปได 
3.7) หลังจาก connect Comport เรียบรอยแลว ใหทําการเล่ือน Sw. Power มาที่ตําแหนง Off กอน จากน้ันก็เล่ือน SW. Power มาที่ 
         ตําแหนง On อีกครั้งหน่ึง 

 3.8) Enter “ D ” ภายใน 10 วินาที หลังจาก On Sw.Power เพ่ือเริ่มตนติดตอการ Download จะไดหนาตางดังรูปที่17 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี17 
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         ถาการติดตอสําเร็จ(successfully)คุณก็จะเห็น Serial Number ของบอรด Control น้ันๆ แตถาการติดตอไมสําเร็จ(fail) ใหคุณ 
               ตรวจสอบการตอสาย Comport ใหม แลวกลับไปเริ่มทําต้ังแตขั้นตอนที่ (3.4) อีกครั้ง 
 

3.9) หลังจากทําขั้นตอนที่ (3.8) ผานแลว ให Enter “ I ”  ก็จะปรากฏขอความ  Enter Input encrypted iHex file name : ใหพิมพช่ือไฟล 
        “philo” จากน้ันกด Enter จะมีขอความขึ้นมาดังน้ี  Enter 8 digits Serial no : ใหใส default serial Number คือ “00000009”   แลว 
        กด Enter ก็จะไดหนาตางดังรูปที่18 
 
 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี18 
3.10) ตอไปให Enter  “ W ” ก็จะปรากฏขอควมดังรูปที่19   จากน้ันให Enter “ P ” แลวกด Enter เพ่ือโหลดโปรแกรมไปยังบอรด  
     Control Robo-Philo เมื่อ Download เรียบรอยก็จะมีขอความปรากฏ “Download to Robot successful”  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี19 
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3.11) หลังจากมีความปรากฏวา “Download to Robot successful” ดังรูปที่19 แลว ใหทําการเลื่อน Sw. Power ไปที่ตําแหนง OFF แลวทํา 
         การเล่ือนมาที่ตําแหนง On อีกครั้ง Robo-Philo ก็จะถูกเริ่มทํางานดวยโปรแกรมที่โหลดเขาไปใหมน้ี 
 

3.12) หลังจากโหลด Firmware เรียบรอยแลว ตอไปจะตอง Download File  motion-tuning   ซึ่งก็คือไฟล Initial การเคล่ือนที่ของ Robot  
         แตละตัวที่ใหมาใน CD ของ ETT ลงไปยังบอรดดวย ไดแกไฟล philo-motionxxx(xxx=หมายเลขบนตัว Robot  น้ันๆ)  โดยสามารถ 
         ใชโปรแกรม Philo.exe เปนตัว Download ไฟลในสวนน้ีได ซึ่งใหทําตามขั้นตอนในหัวขอที่ (1.3) โดยใหเลือกการ load แบบ  
         Load Tuning /Setting 
หมายเหตุ  xxx = หมายเลขบนตัว Robot สังเกตไดที่ ฝาครอบดานหนา  หรือที่ตัวบอรด Control ที่ติดอยูบน MCU เน่ืองจาก Robot แตละ 
                 ตัวจะมีตําแหนงการ Intitial ที่ตางกัน ถาโหลดไฟล Initialไมตรงตามหมายเลขแลวจะทําให Robot ทํางานตามทาตัวอยางที่ให 
                 ไปไดไมสมบูรณ และทา Initial ของ Robot ก็จะอยูในทาทางที่ไมสมดุลย 

 

คําถามท่ีพบบอยเก่ียวกับ RoboPhilo 
1. RoboPhilo servoes ไมมีแรงบิด(torque) หลังจากที่เปดการทํางาน ? 

ชารตแบตเตอรรี่กอนที่คุณจะเปด RoboPhilo เปนครั้งแรก เมื่อหุนยนตดังกลาวทํางานภายใตคาแรงดันไฟฟา DC ที่ตํ่ามากๆ บางคร้ัง
อาจทําใหโปรแกรมถูกลบ เมื่อโปรแกรมถูกลบใหปฏิบัติตามขอแนะนําการใชงานในหนา 73 ถึง 75 (Eng) เพ่ือโหลดคาโปรแกรม, 
motion files และ default tuning setting จาก PC ไปยังบอรดควบคุมของคุณ (หมายเหตุ: มีขอผิดพลาดในการพิมพ (Typo error) 
ในหนา 74 แทนที่จะพิมพ ‘L’เพ่ือโหลดคา Philo program ใหพิมพ ‘I’ แทน) 
หากวาคุณไดกระทํา fine tuning และบันทึกคาไปยังไฟลใหมของคุณเรียบรอยแลว ดาวนโหลดคา motion และ Tuning fine ตัว
ใหมของคุณ แทนคา default file 
 

2. ไมสามารถเช่ือมตอ RoboPhilo ไปยัง PC ได ? 
คอมพิวเตอรบางตัวมี COM port หลายตัว คาตัวหน่ึงที่คุณเลือกใน config tab อาจจะไมใชคาทางกายภาพซึ่งคุณใชเช่ือมตอไปยัง 
RoboPhilo ยายการเช่ือมตอดังกลาวไปยัง port อื่นๆ หรือเลือก port ที่แตกตางออกไปเพ่ือระบุที่ต้ังของตัวที่ถูกตอง ถาคุณสามารถทํา
ให servo เคล่ือนที่ได ดวย COM port ที่เลือก คา Com port น้ันก็จะถูกใชสําหรับการ Download Motion  เมื่อเลือก COM port ได
ถูกตองแลว แลวจึงเปด RoboPhilo และคล๊ิกปุม “connect” ภายใน 10 วินาที หากวาคุณกดปุมชาเกินไป มันจะลมเหลว หลังจากการ
ดาวนโหลดคา คล๊ิกปุม “disconnect” แลวจึงปด และเปด RoboPhilo เพ่ือใชขอมูลที่ถูกโหลดคาเขามาใหม หากวาคุณพบปญหา 
พยายามออกจาก GUI และกลับมาสั่งให GUI ทํางานใหมอีกครั้ง สําหรับคอมพิวเตอรที่ไมมี Serial port ใหใชอุปกรณ USB  serial 
converter 

 

3. แบตเตอรรี่รอนมากขึ้นในขณะท่ีกําลังชารตประจุไฟฟา ? 
ในการชารตประจุไฟฟาตามปกติน้ัน LED ของตัวชารตประจุไฟฟาจะเปล่ียนเปนสีเขียวเมื่อแบตเตอรรี่ถูกชารตเต็มแลว หามชารต 
ประจุไฟฟานานเกิน 2 ช่ัวโมง เพราะจะทําใหรอนมากข้ึนเรื่อยๆ ปฏิบัติตามขั้นตอนการชารตประจุไฟฟาที่เหมาะสมดานลางน้ี 
เพ่ือหลีกเล่ียงความรอนที่สูงเกินไป 

 

4. ข ั้นตอนการชารตประจุไฟฟาแบตเตอรรี่ที่เหมาะสม เพ่ือหลีกเล่ียงความรอนที่สูงเกินไปในการชารตประจุไฟฟาแบตเตอรรี่:- 
1.1 ต ิดต้ังแบตเตอรรี่ และเสียบปล๊ักลงไปในชองแบตเตอรรี่ ปด RoboPhilo เสียบตัวตัวชารตประจุไฟฟาเขาไปย ังเตารับไฟฟา   

      (wall socket) แลวจึงเสียบปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยัง RoboPhilo 

1.2 หากวาคุณตองการท่ีจะชารตแบตเตอรรี่ หลังจากการโปรแกรมคาในสวนของ RoboPhilo ใหปด RoboPhilo เปนอยางแรก 
       แลวจึงถอดปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาออกจากเตารับไฟฟา และเอาตัวชารตประจุไฟฟาออกจาก RoboPhilo ทายที่สุดเสียบ    

               ปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยังเตารับไฟฟา แลวจึงเสียบปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยัง RoboPhilo                                      
        วงจรตรวจจับคาสูงสุดในตัวชารตประจุไฟฟา(charger peak detection circuit) สามารถที่จะถูกรบกวนดวยแรงดันที่ขึ้น-ลงไม
แนนอน (voltage fluctuation) ในระหวางการโปรแกรมคา และการถอดปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาในแตละครั้ง กอนที่การชารตประจุ
ไฟฟาจะรีเซ็ตคาฟง กช่ันการตรวจจับคาสูงสุดที่เหมาะสม 
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5. GUI ล มเหลว เมื่อคล๊ิก “save motion”  ? 
เมื่อคุณคล๊ิก “save motion” ใน config tab แลวมันเกิด Fail ขึ้นแสดงวาไฟลตัวใหมถูกบันทึกลงไปยัง CD ซึ่งมันไมสามารถจะบันทึก
ไดการแกใหคัดลอก files ตางๆ ทั้งหมดจาก CD ไปยัง local hard disk directory (c:\robophilo) ของคุณ แลวจึงทําการ RUN Philo 
GUI จากที่ต้ัง  directory  คา motion file ที่จะบันทึกก็จะถูกบันทึกลงไปยังที่ต้ัง directory ของคุณ 
 

6. Servo  ขนาดเล็กล็อคคา ? 
ปฏิบัติตามคูมือในหนา 29 เพ่ือติดต้ัง servo push rod ขนาดเล็ก หากวาถูกติดต้ังไมถูกตอง มันจะปดก้ันการปรับจูน servo ขนาดเล็ก
สําหรับการหมุนของขาทั้ง 2 ขาง กอนที่จะเปด RoboPhilo เพ่ือปรับจูนคา ตองหมุนขาทุกครั้ง เพ่ือที่จะตรวจสอบวาขาดังกลาว
สามารถที่จะหมุนขาจาก 75 องศาไปยัง 98 องศา ไดหรือไม ตามท่ีไดนิยามไวในหนา 38 เชนเดียวกัน มันเปนการปฏิบัติ ที่ดีที่จะไมใส 
สกรูเขาไปยัง horn ในขณะที่ปรับจูนคา หากวาหมุนมากเกินไป มันจะทําให horn ยุติการทํางานเพื่อปองกัน servo ใหใสสกรูหลังจาก
การปรับจูนไดคาที่เหมาะสมแลวเทาน้ัน หากวา RoboPhilo ตกลงพ้ืนอยางแรง เกียร อาจจะแตก หักภายใน และล็อค servo ขนาดเล็ก
ดังกลาวไว 
 

7. พลังงานของแบตเตอรร ี่หมด ขณะที่มีการเคล่ือนไหวไดนอยกวา 25 นาที ? 
หากวาการปรับจูนคาอยางละเอียด (Fine tuning) ไมใชคาที่นาพอใจท่ีสุดแลว servo ดังกลาวจะสูญเสียพลังงานเปนอยางมาก 
ในการรักษาตําแหนง 0 และ 180 เมื่ออยูในตําแหนง INIT ซึ่งคุณสามารถตรวจสอบไดดวยความรูสึกถึง Servo ที่รอน หรือการสงเสียง
จาก servo เมื่ออยูในตําแหนง INIT สิ่งน้ีสามารถที่จะเกิดขึ้นไดเมื่อ servo horn ถูกปดคาดวยคาตําแหนงหน่ึง และ servo ดังกลาวกําลัง
ใชกระแสจํานวนมากเพ่ือหมุนไปถึงจุดทายสุดคือตําแหนง 0 หรือ 180 มันสามารถที่จะถูกกําหนดตายตัวไดโดยการปรับตําแหนง 
horn ดวยชอง (slot) หน่ึง และทําการปรับจูนคาอยางละเอียดอีกครั้งหน่ึงสําหรับ servo ดังกลาว หากวา servo ที่หมุนขาขนาดเล็ก
ดังกลาวถูกล็อกคา เน่ืองจากความบกพรองเสียหาย หรือ การปรับจูนคาที่ไมถูกตอง มันจะทําใหเกิดการสูญเสียพลังงาน  มันสามารถที่
จะถูกกําหนดคาตายตัวไดโดยการกระทําการปรับจูนคาใหมซ้ําอีกครั้งหน่ึง หรือเปล่ียน servo ใหม โปรแกรมการเดินคอนขางที่จะไว
ในการรับสัญญาณเปนอยางมากในภาวะที่มีพลังงาน มันอาจจะไมเดินอยางตอเน่ืองเปนเวลามากกวา 15 นาทีตอการชารตประจุไฟฟา
หน่ึงครั้ง แตมันยังคงสามารถที่จะดําเนินการโปรแกรมการเคล่ือนไหวอื่นๆได 

 

8. การใช USB to Serial Adapter ?  

GUI philo, CLI loadPhilo และ SDK จะรองรับ COM port หมายเลข 0 - 7 เทาน้ัน คุณสามารถปฏิบัติตามขั้นตอนตางๆ 
ดานลางน้ีเพ่ือเปล่ียนแปลงหมายเลข port 

1.) ไปที่ Control panel         2.) เลือก System        3.) เลือก Hardware     4.) เลือก Device manager      5.) เลือก Ports (COM & LPT) 
               6.) ดับเบิ้ลคล๊ิกช่ือ USB Adapter ของคุณ              7.) เลือก Port settings         8.) เลือก  Advanced… 

9.) เปล่ียนหมายเลข com port ไปเปนหมายเลขที่ไมไดใชงาน 0-7  (คุณสามารถเห็นคาที่ไมไดใชงานทั้งหมดดานลาง ports ตางๆ  
     (COM & LPT))      10)  คล๊ิก OK ตางๆ ทั้งหมดเพื่อเซ็ตคาหมายเลข Port ตัวใหม       11.) ถอด USB adapter และเสียบเอาไวสักครู  
เพ่ือใชคา Com portตัวใหม 

 

หากวาหุนยนตไมยืนขึ้น หลังจากเปดการทํางาน คุณตองปฏิบติตามในหัวขอ 1  ใน FAQ น้ีเพ่ือ reload คา firmware, motion และ 
configuration โดยการใชหมายเลข COM port ตัวใหม น้ี 

 
 

คําเตือน !  ไมวากรณีใดๆ ก็ตาม หามชารตแบตเตอรร่ีนานเกิน 2 ชั่วโมง แมวาไฟสีแดงจะยังไมเปล่ียนเปนสีเขียวก็ตาม หามท้ิงตัวชารตประจุ
ไฟฟาท่ีถูกเชื่อมตอเอาไวนานขามคืน มิฉะน้ันแบตเตอร่ีอาจจะไหมได 
 

            www.ett.co.th 
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