
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. การเร่ิมตนใชงานโปรแกรม  Philo Motion Creator ควบคุม ROBO PHILO 
 สําหรับโปรแกรม Philo Motion Creator1.0 จะเปนโปรแกรมสําหรับใชออกแบบทาทางการเคล่ือนที่ของ ROBO Philo รวมท้ังใช
ปรับแตง Servo motor ใหอยูในตําแหนงเริ่มตนที่ถูกตอง  และใช Download  ไฟลการเคล่ือนที่ตางๆที่ออกแบบไวลงบนตัว ROBO Philo  
 
1.1)  การติดต้ังโปรแกรม 
 1) ทําการ Copy File ใน CD ROM ลงในฮารดดิสก 

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 ก็จะไดหนาตางดังรูปที่1  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      รูปท่ี1 
  5) หลังจากติดต้ังโปรแกรมเรียบรอยแลว ใหทําการ Set up บอรด Control ดังน้ี 
                     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี2 Board Control 
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รูปท่ี3 ตําแหนง Servo ท่ีจะนําไปตอเขาท่ี Board Control 
 

- เล่ือน SW.Power มาที่ตําแหนง OFF  
- Set Jumper J6 มาทางดานขวามือสุด ดังแสดงในรูปที่2 
- ตอสาย Servo Motor เขากับตัวบอรดตามตําแหนงที่ระบุใหครบทุกตัว(20ตัว) โดยหันสายสีดําใหอยูทางดานนอกของบอรด 
- ตอ สาย Download เขาที่ขั้วตอ J12 และอีกดานหนึ่งของสายตอไปยัง Port RS232 ของ PC เมื่อจะถอดสาย Download ออกจาก  

                          ตัว Board Control ใหกดที่หัวล็อก แลวดันมาทางซายมือ แลวถึงดึงออก    
        - ตอสาย battery เขาที่ขั้วตอ J10 โดยขั้วที่อยูดานนอกสุดจะเปน GND  
        - ในกรณี Battery หมดใหตอ Power Supply เพ่ือ Charge Battery เขาที่ขั้วตอ J11 (เล่ือน SW. Power มาที่ตําแหนง Off เพ่ือให   
           Battery เต็มเร็วขึ้น) ในขณะ Charge สังเกตที่ LED ของ Power Supply จะเปนสีแดง เมื่อ Charge เต็มแลวจะเปล่ียนเปนสีเขียว 

 

1.2 ) การปรับแตง Servo Motor ใหอยูในตําแหนงท่ีถูกตอง และการกําหนดทาทางเร่ิมตน 
 หลังจากตอสายตางๆเขากับบอรด Control เรียบรอยแลว โดยปกติเมื่อ On สวิตชที่บอรด Control ไดประมาณ 3 วินาที ตัว ROBO 
Philo ควรจะอยูในทายืน ดังรูปที่ 3 ซึ่งจะเปนทาเริ่มตนที่ Set มาจากทางบริษัท โดยตําแหนงของทาน้ีจะถูกบันทึกเก็บไวในไฟล philo-
motionxxx.txt (xxx=หมายเลขประจํา ROBO Philo แตละตัว) ซึ่งผูใชสามารถทําการเปล่ียนแปลงทาทางเริ่มตนน้ีได โดยขั้นตอนการปรับแตง 
Servo และการกําหนดทาทางเริ่มตน ทําไดดังน้ี  

1) Run ไฟล philo.exe ขึ้นมา เลือกที่ TAB Configuration จะไดหนาตางดังรูปที่ 1  
2) ในชอง Port# ใหเลือก Com Port ที่ใชติดตอ  หลังจากเลือกจะมีหนาตาง  Set Serial Com Port ขึ้นมาให Click OK 
3) สวนชองอื่นๆที่อยูใน Global Setting ไมตองเปล่ียนแปลงอะไร 
4) ในชอง Motion File Name ใหพิมพ ช่ือไฟล philo-motionxxx ซึ่งไฟลน้ีจะตองอยูที่เดียวกับไฟล philo.exe ไมเชนน้ันจะ 
     ไมสามารถทําการเปดไฟลน้ีได โดยไฟลน้ีจะเปนไฟลที่ถูกกําหนดคาเริ่มตนๆตางสําหรับตัว ROBO Philo ไวแลว 

 5) ทําการ On สวิตช ที่บอรด Control ถา On คางไวอยู ก็ให off แลว On ใหม จากน้ันคลิกที่ปุม Open ภายใน 10 วินาทีหลังจาก 
                    สวิตช On จะมีหนาตาง Open Motion File ขึ้นมา ใหคลิก OK แลวรอจนกวาจะมีหนาตาง  Open Motion State ขึ้นมา ใหคลิก OK 
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      รูปท่ี4 
 ถามีหนาตางขึ้นมาตามข้ันตอนดังรูปที่ 4 แสดงวาการเปดไฟล และการติดตอกับบอรด Control สาํเร็จ ถาไมขึ้นตามน้ีแสดงวาเกิด 
                ขอผิดพลาดขึ้นใหลองทําการปดสวิตชที่บอรด Control และเปดใหม จากนั้นใหคลิกปุม Open ใหม(ตอง Click ภายใน 10 วินาที) 
 6) หลังจากทําขั้นตอนที่ 5 ผานแลว ใหเลือกที่ TAB Fine Tuning ก็จะไดหนาตางแสดงในรูปที่5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 5 
      จากรูปที่5 จะแสดงคาตําแหนง ของ Servo แตละตัว ที่อานไดจากไฟล philo-motionxxx ที่ทําการเปดขึ้นมา ซึ่งในขณะเดียวกันคาที่ 
                     แสดงน้ีก็จะถูกสงไปควบคุม Servo ดวยเชนกัน   
 7) ใหทําการปรับแตงServo แตละตัว ตามขั้นตอน ในหนา 39 (หัวขอ Fine Tuning)ของคูมือ RoboPhilo User Guide(Eng) ซึ่งโดย 
                     ปกติในการประกอบทางบริษัทได Set ตําแหนงของ Servo ตามคาขางตนและประกอบใหอยูในทาทางดังรูปที่ 3 ไวเรียบรอยแลว  
                     ผูใชไมตองเสียเวลาในการปรับแตงอีก (ยกเวนผูใชทําการถอดประกอบใหม) 
 8) ถามี Servo บางตัวอยูในตําแหนงที่ทําใหตัว Robo Philo น้ันมี แขน-ขา-ตัว เอียง ยืนไมตรง เหมือนที่แสดงในรูปที่ 5 ซึ่งอาจจะเปน  
                    ปญหาจากโครงสรางทางฮารดแวร ที่เวลาประกอบไมสามารถใสตัว Servo ใหตรงจุดได 100%   ดังน้ันผูใชก็จะตองปรับตําแหนง 
                    การหมุนของ Servoในชอง Offset (เมื่อ Position=0)หรือ AVT(เมื่อ Position=180) ของ Servo ตัวน้ันชวยอีกทางหน่ึง โดยการคลิก 
                    ลูกษร-ขึ้นลง หรือใสคา แลว กด Enter ที่ คียบอรด สังเกตุในชอง  Offset หรอื AVT ของ Servo แตละตัวน้ันจะถูก Limit คา Min- 
                    Max  ไวไมเทากัน ถาผูใชปรับเกินยานก็จะมีขอความ Error ปรากฏข้ึน  มาใหคลิก OK แลวทําการเปลี่ยนคาใหม  
                9) หลังจากปรับแตง Servo ใหอยูในตําแหนงที่ถูกตองตามรูปที่ 5 แลว ผูใชสามารถจะกําหนดทาเริ่มตนใหกับ Robot ไดโดยการปรับ 
                     ตําแหนงที่ชอง Position ของ Servo แตละตัว เพ่ือใหไดทาที่ผูใชตองการ โดยทาที่ปรับน้ีจะถูกแสดงทุกครั้งที่เปดสวิตชบอรด  
                     Control แตหลังจากมีการสั่งใหกระทําทาใดๆจากรีโมทแลว ทาเริ่มตนจะถูกปรับใหอยูในรูปที่ 5 เสมอ ถาไมมีการปด-เปด สวิตช  
                     บอรด Control ใหม 
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10) เมื่อผูใชทําการปรับตําแหนง servo หรือ Set ทาทางเริ่มตน ใหกับ Robo philo เรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ ปุม Set Init Position      
      (สําหรับหนาที่การทํางานของปุมอื่น ในหนาตางน้ีที่ไมไดกลาวถึงใหดูไดในคูมือ  RoboPhilo User Guide(Eng) ที่ใหมาในแผน  
      CD ของ ETT) 

 11) ใหเลือกกลับไปที่แท็บ  Configuration ในชอง Motion File Name ใหทําการใสช่ือ file ใหมเปนอะไรก็ได เชน philo-motion1 เปน 
                       ตน หรือจะ save ทับไฟลเดิมก็ได เมื่อใสช่ือไฟลเรียบรอยแลวใหคลิกที่ปุม Save Motion ถาผูใชต้ังช่ือไฟลใหมก็จะเห็นไฟลถูก 
                       สรางขึ้นอยูใน Folder เดียวกับไฟล philo.exe ซึ่งไฟลที่ถูก save ไวน้ีจะเก็บตําแหนงการ Set ของ servo ตามท่ีผูใชไดทําการปรับ 
                       แตงไวในตอนตน หลังจากที่ save file เรียบรอยแลว ผูใชสามารถ นําไฟลที่ save ไวใหมน้ี โหลดลงใน บอรด 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) ในชอง Port# ใหเลือก Com Port ที่ใชติดตอ  หลังจากเลือกจะมีหนาตาง  Set Serial Com Port ขึ้นมาให Click OK 
3) สวนชองอื่นๆที่อยูใน Global Setting ไมตองเปล่ียนแปลงอะไร 
4) ในชอง Motion File Name ใหพิมพ ช่ือไฟลที่จะใช Download ซึ่งไฟลน้ีจะตองนํามาวางไวที่เดียวกับไฟล philo.exe ดวย โดยใน 
     ที่น้ีเราจะ Download ไฟลช่ือ philo-motion  

 5) ทําการ On สวิตช ที่บอรด Control ถา On คางไวอยู ก็ให off แลว On ใหม จากน้ันคลิกที่ปุม Open ภายใน 10 วินาทีหลังจากที่ 
                    สวิตช On จะมีหนาตาง Open Motion File ขึ้นมา ใหคลิก OK แลวรอจนกวาจะมีหนาตาง  Open Motion State ขึ้นมา ใหคลิก OK   
                    ซึ่งแสดงวาไฟลที่จะทําการ download ไดถูกเปดขึ้นมาแลว (จะทําเหมือนกับขั้นตอนที่ 1-5 ในหัวขอที่ 1.2) 
 6) หลังจากทําขั้นตอนที่ 5 ผานแลว ใหทําการ OFF สวิตชที่บอรด Control  จากน้ันทําการ On สวิตชอีกครั้งหน่ึง แลวใหคลิกที่ปุม  
                    Connect ภายใน 10 วินาที หลังจาก On สวิตช  ก็จะมีหนาตาง Connect the Robot ปรากฏขึ้น ใหคลิก OK ดังแสดงในรูปที่6  
  

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี6 
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 จากน้ันก็จะปรากฏหมายเลขประจําตัวของ Robo-Philoในชอง Serial# และ Version# ขึ้น น่ันแสดงวาสามารถติดตอกับ Robot ไดแลว 
 7) ใหคลิกที่ปุม Load ดังน้ี 
   Load Motion –สําหรับโหลดไฟลทาทางการเคล่ือนไหวที่ผูใชออกแบบเอง จาก TAB : Pose , Sequence , Routine,Key 
                                Load Tuning/Setting –สําหรับโหลดไฟลที่ไดจากการปรับแตงใน TAB : Fine Tuning 
     ในตัวอยางน้ีไฟลที่จะโหลดเปนไฟลที่ไดจากการปรับแตง ดังน้ันจะเลือกที่ Load Tuning/Setting 
 8) หลังจากคลิกโหลดแลวก็จะมีหนาตาง Load Tuning ขึ้นมา ดังรูปที่7 ใหคลิก OK 
 
 
 
 
 

รูปท่ี7 
  9) รอจนกวาจะปรากฏหนาตางที่แสดงดังรูป 8 ขึ้นมา ซึ่งแสดงวาการ Download สมบูรณ จากน้ันใหคลิก OK  
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี8 
 10) หลังจาก Download เรียบรอยแลวจะตองทําการคลิกที่ปุม Disconnect เสมอ โดยจะมีหนาตางขึ้นมาแสดงดังรูปที่ 9จากน้ันใหคลิก  

  OK  การ Disconnect น้ีก็เพ่ือออกจาก Mode Download เพ่ือใหสามารถ ใชงาน TAB อื่นๆของโปรแกรมในการ Control Servo ไดตอ  
 

 
 

 
 

รูปท่ี9 
 11) ทําการ Off สวิตชที่บอรด Control และ On ใหมอีกครั้ง เพ่ือดูการทํางานของ File ที่ Download ลงไปใหม 

หมายเหตุ ในการ Download แตละครั้งควรจะกลับไปเริ่มทําตามขั้นตอนที่ 1 ใหมทุกครั้ง 
 

1.4 )  ตัวอยางขั้นตอน การออกแบบทาทางใหกับ Robo Philo 
ในตัวอยางน้ี เราจะออกแบบทา 3 ทาไดแก ทากางแขน ,ยกแขนขึ้น และเอาแขนลงแนบลําตัว โดยมีลําดับดังน้ี 

1) ใหทําการตอสาย และ Set Up Board Control ตามข้ันตอนท่ี 5 ในหัวขอ 1.1 ใหเรียบรอย  
2) ใหทําการเปดไฟล philo-motion โดยทําตามขั้นตอนที่1-5 ในหัวขอที่1.2 กอน 
 
3) เลือกที่ TAB Pose ซึ่ง TAB น้ีจะใช สําหรับกําหนดตําแหนงทาทางใหกับ Servo  

 3.1) ในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือทาทางที่จะออกแบบ โดย ทาที่ 1เราจะใหเปนทากางแขนตังช่ือทาวา arm_mid 
                3.2) จากน้ันทําการปรับ Servo (L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 90  

3.3) ใหกดที่ปุม Play เพ่ือสงตําแหนงที่กําหนดไปยัง Robot เพ่ือดูผลการปรับตําแหนงก็จะเห็น Robot กางแขนออก ถาตําแหนงที่ปรับ 
    ยังไมเปนที่นาพอใจก็ใหทําการปรับคาใหมแลวลองสั่ง Play ดูจนกวาจะเปนที่พอใจของผูใช 
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3.4) เมื่อไดตําแหนงกางแขนที่แนนอนแลวใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงทายืนกางแขนไวที่ช่ือ  arm_mid  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี10 TAB Post 
   

 

3.5) ตอไปจะสราง ทาที่2 ใหเปนทายกแขนขึ้นเหนือศีรษะโดยในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือใหมเปน  arm_up  
3.6) จากน้ันทําการปรับ Servo(L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 10 
3.7) จากน้ันกดปุม Play เพ่ือดูผลการปรับตําแหนง ซึ่งก็จะเห็น Robot ยกแขนขึ้นเหนือศีรษะ  
3.8) เมื่อปรับตําแหนงยกแขนเปนที่นาพอใจแลว ใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงทายืนยกแขนไวที่ช่ือ  arm_up 

 

3.9) ตอไปจะสราง ทาที่3 ใหเปนทาเอาแขนลงแนบลําตัวโดยในชอง Pose Name ใหต้ังช่ือใหมเปน  arm_down  
3.10) จากน้ันทําการปรับ Servo (L5,R5) ในสวนที่เปนแขน ซาย,ขวา ไปที่ตําแหนง 180 
3.11) จากน้ันกดปุม Play เพ่ือดูผลการปรับตําแหนง ซึ่งก็จะเห็น Robot เอาแขนลงแนบลําตัว 
3.12) เมื่อปรับตําแหนงใหแขนแนบลําตัวเปนที่นาพอใจแลว ใหคลิกปุม Save เพ่ือบันทึกตําแหนงไวที่ช่ือ  arm_down 
3.13) ใหคลิกดูในชอง Pose Name เราก็จะเห็นทาใหมที่สรางขึ้นเขามาอยูใน List รวมกับทาตัวอยางอื่นๆที่มีอยูแลวใน List ดังรูปที่11 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

รูปท่ี11 แสดงชื่อทาท่ีสรางขึ้นมาใหม 
 
  ผูใชสามารถนําทาที่มีอยูใน List น้ี มาทําการแกไขเปล่ียนแปลงตําแหนงใหม หรือเปดดูการเคล่ือนที่ของทาน้ันๆได  โดย 

การเลือกทาที่ตองการ แลวคลิกที่ปุม Get ตําแหนงทาก็จะถูกแสดงบน Servo จากน้ันคลิกปุม Play ก็จะเห็นการเคล่ือนไหวของทา 

L5R5
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น้ันๆที่ตัว Robot  เมื่อทําการแกไขทาที่ตองแลว ก็ให เปล่ียนช่ือทาใหม หรือจะใชช่ือทาเดิมก็ได แลวกด ปุม Save เพ่ือ Save ทาน้ันก็
จะถูกเก็บบันทึกไวตามช่ือที่ต้ัง 
3.14) การลบรายช่ือทาใน List  จากชอง  Pose Name ใหเลือกช่ือทาที่ตองการจะลบ แลวคลิกปุม Delete 
3.15) เมื่อเราสรางทาเรียบรอยแลว ใหกลับไปที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม save Motion เพ่ือทําการ save ทาที่สราง ลงไปใน 
         ไฟลที่เปดอยู  มิฉะน้ันถาลืม save ในสวนน้ีแลว เวลาปดโปรแกรม จะทําใหทาที่สรางหายไป    

 

4) เมื่อเราสรางทาเก็บไวเรียบรอยแลว ตอไปใหคลิกที่ TAB Sequence โดย TAB น้ีจะใชสําหรับสราง Sequence ในการเคล่ือนไหว  ซึ่งจะ  
    นําทาที่ไดสรางไวในตอนตนมาจัด เรียงลําดับการเคลื่อนไหวเปน Step  ตามที่ผูใชตองการ ซึ่งทําไดดังน้ี 
 4.1) ในชอง Sequence Name  ใหต้ังช่ือ sequence โดยในตัวอยางน้ีจะต้ังช่ือ SEQ_ARM 
 4.2) ในหนาตางดานซาย ใหนําทาที่สรางมาวางเรียงจัดลําดับการเคล่ือนไหว  โดยในตัวอยางน้ี เราจะจัดวางการเคลื่อนไหวดังน้ี  
              คือ Step ที่ 1 ให Robot กางแขน , Step ที่2 ให Robot ยกแขน , Step ที่3 ให Robot กางแขน และใน Step สุดทายให Robot เอา 
              แขนลงแนบลําตัว ดังน้ันใน Sequence SEQ_ARM ที่เราสรางน้ีจะมี Step การเคล่ือนไหวทั้งสิ้น 4  Step โดย 
        ในชอง Seq            : จะเปนการเลือกลําดับของการเคล่ือนไหว 
                   State Name : ใหต้ังช่ือของลําดับการเคล่ือนไหว(ต้ังช่ืออะไรก็ได) โดยในชอง Seq1 เราต้ังช่ือวา seq1_arm_mid เปนตน 
    Speed          : เลือกความเร็วการหมุนของ Servo โดย 0 จะเปนความเร็วสูงสุด  
    Mode          : เลือกโหมดการทํางานใหกับ Servo โดย  
                                             C= Continuous Mode โหมดน้ี Servo จะเคล่ือนที่แบบตอเน่ืองไลตามจังหวะ ของ Step ที่กําหนด จากจุด  
                                                   ปจจุบันไปยังจุดสุดทาย  
         E = equal step Mode โหมดน้ี Servo จะเคล่ือนที่จากจุดปจจุบันมา ยังจุดสุดทายพรอมๆกันเลย    
                                           W = Wait Mode โหมดน้ี Servo จะไมมีการหมุน  
   Step                 : เลือก Step ในการหมุนของ Servo คือจะให Servo หมุนจากจุดปจจุบันจนไปถึงจุดสุดทาย  Step ละเทาไร 
  Position Name : ใหเลือกช่ือทาทางท่ีผูใชไดออกแบบไว วาในลําดับน้ันๆจะใชทาไหนดี 
               Select                : ใชเลือกเพ่ือแสดงตัวอยางการเลนในทาที่เลือกเมื่อคลิกปุม Play   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี12 TAB Sequence 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 ETT C
O.,L

TD. 

ETTEAM
.C

OM
 



8 
 

      4.3) เมื่อจัดเรียงลําดับการเลนทาที่ไดออกแบบไวเรียบรอยแลว ใหคลิกที่ปุม Apply Change  จากน้ันใหคลิก ปุม Play All จะเห็น  
              Robot เริ่มแสดงทาจาก seq1 ไปจนถึง Seq4 ตามลําดับที่ผูใชไดกําหนดไว ถาตองการดูการเคล่ือนไหวทีละลําดับ ก็ใหคลิกที่ปุม   
             Play เพ่ือดู ลําดับการเคล่ือนที่ในปจจุบัน  จากน้ันก็คลิกที่ปุม Play Next   Robot ก็จะแสดงทาในลําดับถัดมา โดยสังเกตที่ชอง  
             Select จะเห็นวา ถา Robot ทํางานใน ลําดับใดอยูก็จะมีเครื่องหมายถูก Tick อยูในลําดับน้ัน 
      4.4) เมื่อผูใชพอใจกับการจัดลําดับการเคล่ือนที่แลวก็ใหคลิกที่ปุม Save  ก็จะเห็นช่ือ SEQ_ARM ถูกบันทึกไวใน List ของชอง  
             Sequence  Name แลว ซึ่งใน List น้ี จะมีรายช่ือ Sequence ตัวอยางอื่นๆอยูมากมาย ซึ่งสามารถนํา sequence ตัวอยางเหลาน้ี มา  
             Run ดูและทําการแกไขได โดยใหเลือกช่ือ Sequence ที่ตองการดู จากนั้นคลิกที่ปุม Get ลําดับทาทางของ sequence ที่เลือกก็จะถูก  
             แสดงที่หนาตางดานซายมือ จากน้ันผูใชก็สามารถสั่ง Play ดูการทํางาน หรือแกไข การจัดเรียงลําดับใหมได  เมื่อแกไขเสร็จก็ให   
             ต้ังช่ือ Sequence ใหมหรือใชช่ือเดิมก็ได จากน้ันคลิกที่ปุม Save  
      4.5) หลังจาก Save Sequence เรียบรอยแลวใหผูใชมาที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการ save Sequence ที่  
             สรางลงไปยัง File ที่เปด   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในขั้นตอนน้ี   
 
5)  เมื่อสราง Sequence เรียบรอยแลว ตอไปก็ใหเลือกที่ TAB Routine ซึ่ง TAB น้ีจะใชสําหรับนํา Sequence ที่สรางไวมาสราง เปน Loop  
     เพ่ือเลน Sequence ตางๆแบบตอเน่ือง ซึ่งในตัวอยางน้ี เราจะใช Sequence  SEQ_ARM เพียง Sequence เดียว มาสรางเปน Routine โดย 
     จะกําหนดให Routine ที่สรางน้ี   เลน Sequence SEQ_ARM จํานวน 2 รอบ และตั้งช่ือ Routine น้ีวา ROU_ARM ซึ่งทําไดดังน้ี 
     5.1) จากรูปที่13 ในชอง Routine Name ใหต้ังช่ือ Routine ตัวอยางจะต้ังช่ือวา ROU_ARM 
     5.2) จากน้ันในหนาตางดานซายมือ  ที่ Seq1 ในชอง Sequence Name ใหเลือก ช่ือ Sequence ที่อยูใน List ในที่น้ีจะเลือก Sequence ช่ือ  
            SEQ_ARM  สวนที่ Seq2 ก็เลือกช่ือ Sequence SEQ_ARM เชนกัน ถาผูใชตองการสราง Routine ใหมีการเลน Sequence อื่นๆอีก 
            มากกวาน้ี ก็ใหเลือก Sequence ที่ตองการ เพ่ิมเติมในชองถัดลงมาไดเรื่อยๆ 
      5.3) เมื่อทําการจัดลําดับการเลน Sequence ใหกับ Routine ที่สรางเรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ปุม Apply Chang  
      5.4) ใหกดที่ปุม Play All   Sequence ก็จะถูกเริ่มเลนจาก Seq1 ไลลงมาถึง seq2 ใหสังเกตที่ Robot ก็จะขยับแขนตาม Sequence  
              SEQ_ARM เปนจํานวน 2รอบ (1 รอบ= robot กางแขน,ยกแขน,กางแขน และเอาแขนลงแนบลําตัว)   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี13 TAB Routine 
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      5.5) เมื่อทําการจัดเรียงลําดับการเลน sequence ไดตามตองการแลวใหคลิกที่ปุม Save เพ่ือบันทึกลําดับการเลน sequence น้ีไวที่  
              Routine ช่ือ ROU_ARM ซึ่งช่ือน้ีก็จะถูกเก็บไว List ของชอง Routine  Name โดยใน List น้ี จะมีรายช่ือ Routine ตัวอยางอื่นๆอยู 
              มากมาย ซึ่งสามารถนํา Routine ตัวอยางเหลาน้ีมา Run ดูและทําการแกไขลําดับการเลนใหมได โดยใหเลือกช่ือ Routine ที่ตอง  
              การดูหรือแกไข จากน้ันคลิกที่ปุม Get ลําดับการจัดเรียง Sequenceของ Routine ที่เลือกก็จะถูก แสดงที่หนาตางดานซายมือ จาก  
              น้ันผูใชก็สามารถสั่ง Play ดูการทํางาน หรือแกไข การจัดเรียงลําดับใหมได  เมื่อแกไขเสร็จก็ให   
             ต้ังช่ือ Routine ใหมหรือใชช่ือเดิมก็ได จากน้ันคลิกที่ปุม Save   
      5.6) หลังจาก Save Routine เรียบรอยแลวใหผูใชมาที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการSave Routine ที่  
             สรางลงไปยัง File ที่เปด   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในขั้นตอนน้ี   
 
6) หลังจากที่สราง Routine เรียบรอยแลว ขั้นตอนสุดทาย ใหเลือกที่ TAB Key โดย TAB น้ีจะใชสําหรับกําหนด Key บน Remote เพ่ือ  
     ใชควบคุมการทํางานของ  Routine ที่ผูใชตองการ ซึ่งทําไดดังน้ี 

               6.1) จากรูปที่14 ในหนาตาง Key# Routine Assignment จะเห็นวาในชอง key# ตางๆ จะยังวางอยู (no_op) ยังไมมีการกําหนด Routine  
                      ใดๆลงไป ดังน้ันในชอง Routine Name ใหผูใชเลือก Routine ที่ตองการจะสั่งงานผาน Remote ไดตามหมายเลข Key# ที่ตองการ  
                      ในที่น้ีจะเลือก Key# หมายเลข5 ใหเลน Routine ช่ือ ROU_ARM   

       สําหรับในหนาตาง Remote Key  น้ันจะเห็นวา มี Routine ถูกกําหนดไวในแตละ Key เรียบรอยแลว ซึ่งเปนตัวอยาง Routine  ใน   
       ทาตางๆที่ไดสรางไวใหเปน Demo   ซึ่งผูใชสามารถเลือกกําหนด Routine ที่ตองการลงไปในหมายเลข Keyเหลาน้ีไดเชนเดียวกัน 

 6.2) หลังจากกําหนด Routine ใหกับ Key#  หรือ Key1-12 ที่ตองการเรียบรอยแลว ก็ใหคลิกที่ปุม Apply Changes  
 6.3) ให Tick เครื่องหมายที่ชอง select  ของ Key# ที่ไดกําหนด Routine ลงไป จากนั้นใหกดปุม Play ดู เพ่ือดูผลการทํางาน ก็จะเห็น  
                        Robot ทํางานตาม Routine ROU_ARM ที่ไดออกแบบไว 

       6.4) หลังจากกําหนดรูปแบบการเคล่ือนไหวใหกับ Key ตางๆเรียบรอยแลวก็ใหคลิกที่ปุม Save Keys   
       6.5) หลังจากกดปุม Save Keys แลว ใหผูใชไปที่ TAB Configuration แลวคลิกที่ปุม Save Motion เพ่ือเปนการSave Key ที่กําหนด 
               สําหรับ Routine น้ันๆ  ลงไปยัง File ที่เปดอยู   ก็จะเปนการเสร็จสิ้นในข้ันตอนน้ี   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี14 TAB Key 
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      6.7) ใหทําการ Download File ที่ไดออกแบบทาใหมเก็บไวน้ี ลงไปยังบอรด Control โดยใหทําตามขั้นตอนการ Download ในหัวขอที่  
              1.3 ซึ่ง File ที่เราได save ทาที่สรางเก็บไวก็คือไฟลที่เราเปดขึ้นมาในตอนแรกก็คือ File philo-motion ใหทําการDownload File น้ี 
              ลงไป และเวลาเลือกปุมโหลดใหคลิกที่ปุม Load Motion  
      6.8) หลังจาก Download File ลงไปเรียบรอยแลว ให OFF สวิตช Power ของบอรด Control กอน จากน้ัน On อีกครั้ง แลวลองใช  
             Remote กดที่ปุมหมายเลข 5 แลวรอประมาณ 1 วินาที แลวกดปุม Enter ก็จะเห็น Robot เคล่ือนที่ในทาที่ไดออกแบบไว 

 
2.  Remote Control 

 โดยปกติแลว Remote น้ีจะสามารถควบคุม Robot ได 4 ตัวอยางอิสระ ที่ ID ตางกัน  ซึ่งในสวนของปุม  Key1-Key12 ที่อยูดานลางจะ
ถูกโปรแกรมต้ังทาตัวอยางมาใหแลว สวนปุมหมายเลข 0-9 ที่อยูดานบน จะเปนปุมวางๆที่ยังไมมีการโปรแกรมต้ังทามาใหซึ่งจะเอาไวสําหรับ
ใหผูใชโปรแกรมทาที่สรางขึ้นเองลงไปได ซึ่งปุมหมายเลข 0-9 น้ีสามารถที่จะกําหนด Key ไดต้ังแต 0-99  
การใชงานปุม 0-9  

สําหรับการใชงานปุม 0-9 น้ีเวลาใชงานในกรณีที่เปน key เลขตัวเดียว (0-9) ใหกดปุมหมายเลขน้ัน 1 ครั้ง แลวรอประมาณ 1 วินาที แลว
กดปุม Enter ตาม  Robot ก็จะทํางานตามทาที่ไดบันทึกไวใน key น้ัน  ในกรณีที่ใชเปน key เลข2 หลัก(10-99) เชน Key 25 ก็จะตองกดปุมเลข2 
หน่ึงครั้ง แลวรอประมาน 1 วินาที แลวตามดวยปุมเลข 5 แลวก็รออีกประมาน 1 วินาที แลวตามดวย key Enter  

การใชงานปุมหมายเลขน้ี หลังจากกดหมายเลขเสร็จแลวอยากด Enter ตามเร็วเกินไปเพราะจะทําใหการรับขอมูลผิดพลาด ดังน้ันควรกะ
ระยะเวลาในการกดปุมใหพอเหมาะ สวนปุมอื่นๆนอกเหนือจากปุม 0-9 สามารถกดใชงานไดทันทีไมตองกดปุม Enter ตาม 
การต้ัง ID ใหกับ Remote Control 

ผูใชสามารถต้ัง ID ไวที่ตัว Remote ไดสูงสุด 4  ID ซึ่ง ID ที่กําหนดจะตองเปนตัวเลขต้ังแต 00-31 ซึ่งทําไดดังน้ี 
1) กดปุม Power(สีแดง) กับปุม SETUP (สีเหลือง)พรอมกัน สังเกต LED ที่ตัว Remote จะติดคาง 
2) กด ID(00-31) ที่ตองการ จากปุมหมายเลข 0-9  
3) กดปุม CH-A หรือ CH-B หรือ CH-C หรือ CH-D ปุมใดปุมหน่ึงเพ่ือเก็บคา ID ที่ไดกดไวในขอ 2  ใหสังเกตถา ID ถูกบันทึกแลว LED  
     จะดับ  การต้ัง ID น้ี สามารถต้ังเก็บไวได 4 แชนแนล เมื่อจะต้ังแชนแนลตอไปก็ใหกลับไปทําตามขั้นตอนที่ 1 ใหม 
 หลังจากต้ัง ID  เรียบแลวเวลาจะใชงาน ID ชองไหน ก็ใหกด แชนแนลน้ัน 1ครั้ง ID ชองน้ันก็จะถูกใชติดตอไปยัง Robot เวลากด Key 

ใดๆสั่งงานตอจากน้ีไป (หลังจากกดเลือกชอง ID แลว)  ถา Robot ตัวใดมี ID ตรงกับ ID ที่สงออกไป Robot ตัวน้ันก็จะทํางานใหตามคําสั่ง โดย
ปกติตัว  Remote จะถูกต้ังคา ID เริ่มตนไวที่คา 31 ในชอง CH-A  

     สวนการกําหนด ID ใหตัว Robot กําหนดไดที่ชอง Robot ID ที่อยูใน TAB Configuration ของโปรแกรม PHILO Motion Creator 1.0 
ซึ่งหลังจากกําหนดแลว ก็จะตองทําการ Open File ใหไดกอนตามข้ันตอนที่ไดกลาวไวขางตน แลวก็คอยกดปุม save Motion จากน้ันถึงจะทํา
การ download File ที่เปดขึ้นมาลงไปยังบอรด Control ตามขั้นตอนที่กลาวไวขางตน ... 

 
3.  การ Burn Firmware ใหม 
 ในบางครั้งผูใชอาจจะตองทําการ Burn Firmware ใหม ถาโปรแกรมท่ีอยูใน Flash Memmory ของ MCU ไดรับความเสียหาย เน่ืองจาก
แรงดันที่จายให MCU อยูในระดับที่ตํ่าเกินไป ดังน้ันเวลาใชงานผูใชจะตองระวังในสวนน้ีดวยอยาใชงานจนแบตเตอรี่ออนเกินไป มิเชนน้ันจะ
ทําใหโปรแกรมท่ีอยูใน Flash Memory บางสวนหรือทั้งหมดถูกลบได  ซึ่งจะสงใหไมสามารถควบคุม Robo-Philo ได  เมื่อโปรแกรมที่อยูใน 
Flash Memmory เสียหายสามารถทําการ Burn ใหมไดตามขั้นตอนในหนา 73-75 ของคูมือ RoboPhilo User Guide(Eng) หรือทําตามขั้นตอน
ดังตอไปน้ีก็ได 

3.1) ตอสายแบตเตอรี่ เขากับบอรด Control Robo-Philo  
3.2) ตอสาย Download ของบอรด Control Robo-Philo เขากับ Comport ของ PC 
3.3) Copy Folder Tool จากแผน CD ของ ETT ลงในฮารดิส แลวใหดับเบิ้ลคลิกที่ File loadPhilo.exe ขึ้นมา จะไดหนาตางดังรูปที่15 

 3.4) เล่ือน SW. Power ไปที่ตําแหนง On  
 3.5) Enter “ C ” เพ่ือเลือก Comport  จะไดหนาตางดังรูปที่ 16 
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รูปท่ี15  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี16  
3.6) ในชอง Enter com port number: ใหใสหมายเลข Comport ที่ใชงาน แลวกด Enter  เมื่อมีขอความขึ้น Successfully แสดงวา 
       สามารถ download โปรแกรมไดแลว  ใหทําขั้นตอนตอไปได 
3.7) หลังจาก connect Comport เรียบรอยแลว ใหทําการเล่ือน Sw. Power มาที่ตําแหนง Off กอน จากน้ันก็เล่ือน SW. Power มาที่ 
         ตําแหนง On อีกครั้งหน่ึง 

 3.8) Enter “ D ” ภายใน 10 วินาที หลังจาก On Sw.Power เพ่ือเริ่มตนติดตอการ Download จะไดหนาตางดังรูปที่17 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี17 
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         ถาการติดตอสําเร็จ(successfully)คุณก็จะเห็น Serial Number ของบอรด Control น้ันๆ แตถาการติดตอไมสําเร็จ(fail) ใหคุณ 
               ตรวจสอบการตอสาย Comport ใหม แลวกลับไปเริ่มทําต้ังแตขั้นตอนที่ (3.4) อีกครั้ง 
 

3.9) หลังจากทําขั้นตอนที่ (3.8) ผานแลว ให Enter “ I ”  ก็จะปรากฏขอความ  Enter Input encrypted iHex file name : ใหพิมพช่ือไฟล 
        “philo” จากน้ันกด Enter จะมีขอความขึ้นมาดังน้ี  Enter 8 digits Serial no : ใหใส default serial Number คือ “00000009”   แลว 
        กด Enter ก็จะไดหนาตางดังรูปที่18 
 
 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี18 
3.10) ตอไปให Enter  “ W ” ก็จะปรากฏขอควมดังรูปที่19   จากน้ันให Enter “ P ” แลวกด Enter เพ่ือโหลดโปรแกรมไปยังบอรด  
     Control Robo-Philo เมื่อ Download เรียบรอยก็จะมีขอความปรากฏ “Download to Robot successful”  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี19 
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3.11) หลังจากมีความปรากฏวา “Download to Robot successful” ดังรูปที่19 แลว ใหทําการเลื่อน Sw. Power ไปที่ตําแหนง OFF แลวทํา 
         การเล่ือนมาที่ตําแหนง On อีกครั้ง Robo-Philo ก็จะถูกเริ่มทํางานดวยโปรแกรมที่โหลดเขาไปใหมน้ี 
 

3.12) หลังจากโหลด Firmware เรียบรอยแลว ตอไปจะตอง Download File  motion-tuning   ซึ่งก็คือไฟล Initial การเคล่ือนที่ของ Robot  
         แตละตัวที่ใหมาใน CD ของ ETT ลงไปยังบอรดดวย ไดแกไฟล philo-motionxxx(xxx=หมายเลขบนตัว Robot  น้ันๆ)  โดยสามารถ 
         ใชโปรแกรม Philo.exe เปนตัว Download ไฟลในสวนน้ีได ซึ่งใหทําตามขั้นตอนในหัวขอที่ (1.3) โดยใหเลือกการ load แบบ  
         Load Tuning /Setting 
หมายเหตุ  xxx = หมายเลขบนตัว Robot สังเกตไดที่ ฝาครอบดานหนา  หรือที่ตัวบอรด Control ที่ติดอยูบน MCU เน่ืองจาก Robot แตละ 
                 ตัวจะมีตําแหนงการ Intitial ที่ตางกัน ถาโหลดไฟล Initialไมตรงตามหมายเลขแลวจะทําให Robot ทํางานตามทาตัวอยางที่ให 
                 ไปไดไมสมบูรณ และทา Initial ของ Robot ก็จะอยูในทาทางที่ไมสมดุลย 

 

คําถามท่ีพบบอยเก่ียวกับ RoboPhilo 
1. RoboPhilo servoes ไมมีแรงบิด(torque) หลังจากที่เปดการทํางาน ? 

ชารตแบตเตอรรี่กอนที่คุณจะเปด RoboPhilo เปนครั้งแรก เมื่อหุนยนตดังกลาวทํางานภายใตคาแรงดันไฟฟา DC ที่ตํ่ามากๆ บางคร้ัง
อาจทําใหโปรแกรมถูกลบ เมื่อโปรแกรมถูกลบใหปฏิบัติตามขอแนะนําการใชงานในหนา 73 ถึง 75 (Eng) เพ่ือโหลดคาโปรแกรม, 
motion files และ default tuning setting จาก PC ไปยังบอรดควบคุมของคุณ (หมายเหตุ: มีขอผิดพลาดในการพิมพ (Typo error) 
ในหนา 74 แทนที่จะพิมพ ‘L’เพ่ือโหลดคา Philo program ใหพิมพ ‘I’ แทน) 
หากวาคุณไดกระทํา fine tuning และบันทึกคาไปยังไฟลใหมของคุณเรียบรอยแลว ดาวนโหลดคา motion และ Tuning fine ตัว
ใหมของคุณ แทนคา default file 
 

2. ไมสามารถเช่ือมตอ RoboPhilo ไปยัง PC ได ? 
คอมพิวเตอรบางตัวมี COM port หลายตัว คาตัวหน่ึงที่คุณเลือกใน config tab อาจจะไมใชคาทางกายภาพซึ่งคุณใชเช่ือมตอไปยัง 
RoboPhilo ยายการเช่ือมตอดังกลาวไปยัง port อื่นๆ หรือเลือก port ที่แตกตางออกไปเพ่ือระบุที่ต้ังของตัวที่ถูกตอง ถาคุณสามารถทํา
ให servo เคล่ือนที่ได ดวย COM port ที่เลือก คา Com port น้ันก็จะถูกใชสําหรับการ Download Motion  เมื่อเลือก COM port ได
ถูกตองแลว แลวจึงเปด RoboPhilo และคล๊ิกปุม “connect” ภายใน 10 วินาที หากวาคุณกดปุมชาเกินไป มันจะลมเหลว หลังจากการ
ดาวนโหลดคา คล๊ิกปุม “disconnect” แลวจึงปด และเปด RoboPhilo เพ่ือใชขอมูลที่ถูกโหลดคาเขามาใหม หากวาคุณพบปญหา 
พยายามออกจาก GUI และกลับมาสั่งให GUI ทํางานใหมอีกครั้ง สําหรับคอมพิวเตอรที่ไมมี Serial port ใหใชอุปกรณ USB  serial 
converter 

 

3. แบตเตอรรี่รอนมากขึ้นในขณะท่ีกําลังชารตประจุไฟฟา ? 
ในการชารตประจุไฟฟาตามปกติน้ัน LED ของตัวชารตประจุไฟฟาจะเปล่ียนเปนสีเขียวเมื่อแบตเตอรรี่ถูกชารตเต็มแลว หามชารต 
ประจุไฟฟานานเกิน 2 ช่ัวโมง เพราะจะทําใหรอนมากข้ึนเรื่อยๆ ปฏิบัติตามขั้นตอนการชารตประจุไฟฟาที่เหมาะสมดานลางน้ี 
เพ่ือหลีกเล่ียงความรอนที่สูงเกินไป 

 

4. ข ั้นตอนการชารตประจุไฟฟาแบตเตอรรี่ที่เหมาะสม เพ่ือหลีกเล่ียงความรอนที่สูงเกินไปในการชารตประจุไฟฟาแบตเตอรรี่:- 
1.1 ต ิดต้ังแบตเตอรรี่ และเสียบปล๊ักลงไปในชองแบตเตอรรี่ ปด RoboPhilo เสียบตัวตัวชารตประจุไฟฟาเขาไปย ังเตารับไฟฟา   

      (wall socket) แลวจึงเสียบปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยัง RoboPhilo 

1.2 หากวาคุณตองการท่ีจะชารตแบตเตอรรี่ หลังจากการโปรแกรมคาในสวนของ RoboPhilo ใหปด RoboPhilo เปนอยางแรก 
       แลวจึงถอดปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาออกจากเตารับไฟฟา และเอาตัวชารตประจุไฟฟาออกจาก RoboPhilo ทายที่สุดเสียบ    

               ปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยังเตารับไฟฟา แลวจึงเสียบปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาไปยัง RoboPhilo                                      
        วงจรตรวจจับคาสูงสุดในตัวชารตประจุไฟฟา(charger peak detection circuit) สามารถที่จะถูกรบกวนดวยแรงดันที่ขึ้น-ลงไม
แนนอน (voltage fluctuation) ในระหวางการโปรแกรมคา และการถอดปล๊ักตัวชารตประจุไฟฟาในแตละครั้ง กอนที่การชารตประจุ
ไฟฟาจะรีเซ็ตคาฟง กช่ันการตรวจจับคาสูงสุดที่เหมาะสม 
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5. GUI ล มเหลว เมื่อคล๊ิก “save motion”  ? 
เมื่อคุณคล๊ิก “save motion” ใน config tab แลวมันเกิด Fail ขึ้นแสดงวาไฟลตัวใหมถูกบันทึกลงไปยัง CD ซึ่งมันไมสามารถจะบันทึก
ไดการแกใหคัดลอก files ตางๆ ทั้งหมดจาก CD ไปยัง local hard disk directory (c:\robophilo) ของคุณ แลวจึงทําการ RUN Philo 
GUI จากที่ต้ัง  directory  คา motion file ที่จะบันทึกก็จะถูกบันทึกลงไปยังที่ต้ัง directory ของคุณ 
 

6. Servo  ขนาดเล็กล็อคคา ? 
ปฏิบัติตามคูมือในหนา 29 เพ่ือติดต้ัง servo push rod ขนาดเล็ก หากวาถูกติดต้ังไมถูกตอง มันจะปดก้ันการปรับจูน servo ขนาดเล็ก
สําหรับการหมุนของขาทั้ง 2 ขาง กอนที่จะเปด RoboPhilo เพ่ือปรับจูนคา ตองหมุนขาทุกครั้ง เพ่ือที่จะตรวจสอบวาขาดังกลาว
สามารถที่จะหมุนขาจาก 75 องศาไปยัง 98 องศา ไดหรือไม ตามท่ีไดนิยามไวในหนา 38 เชนเดียวกัน มันเปนการปฏิบัติ ที่ดีที่จะไมใส 
สกรูเขาไปยัง horn ในขณะที่ปรับจูนคา หากวาหมุนมากเกินไป มันจะทําให horn ยุติการทํางานเพื่อปองกัน servo ใหใสสกรูหลังจาก
การปรับจูนไดคาที่เหมาะสมแลวเทาน้ัน หากวา RoboPhilo ตกลงพ้ืนอยางแรง เกียร อาจจะแตก หักภายใน และล็อค servo ขนาดเล็ก
ดังกลาวไว 
 

7. พลังงานของแบตเตอรร ี่หมด ขณะที่มีการเคล่ือนไหวไดนอยกวา 25 นาที ? 
หากวาการปรับจูนคาอยางละเอียด (Fine tuning) ไมใชคาที่นาพอใจท่ีสุดแลว servo ดังกลาวจะสูญเสียพลังงานเปนอยางมาก 
ในการรักษาตําแหนง 0 และ 180 เมื่ออยูในตําแหนง INIT ซึ่งคุณสามารถตรวจสอบไดดวยความรูสึกถึง Servo ที่รอน หรือการสงเสียง
จาก servo เมื่ออยูในตําแหนง INIT สิ่งน้ีสามารถที่จะเกิดขึ้นไดเมื่อ servo horn ถูกปดคาดวยคาตําแหนงหน่ึง และ servo ดังกลาวกําลัง
ใชกระแสจํานวนมากเพ่ือหมุนไปถึงจุดทายสุดคือตําแหนง 0 หรือ 180 มันสามารถที่จะถูกกําหนดตายตัวไดโดยการปรับตําแหนง 
horn ดวยชอง (slot) หน่ึง และทําการปรับจูนคาอยางละเอียดอีกครั้งหน่ึงสําหรับ servo ดังกลาว หากวา servo ที่หมุนขาขนาดเล็ก
ดังกลาวถูกล็อกคา เน่ืองจากความบกพรองเสียหาย หรือ การปรับจูนคาที่ไมถูกตอง มันจะทําใหเกิดการสูญเสียพลังงาน  มันสามารถที่
จะถูกกําหนดคาตายตัวไดโดยการกระทําการปรับจูนคาใหมซ้ําอีกครั้งหน่ึง หรือเปล่ียน servo ใหม โปรแกรมการเดินคอนขางที่จะไว
ในการรับสัญญาณเปนอยางมากในภาวะที่มีพลังงาน มันอาจจะไมเดินอยางตอเน่ืองเปนเวลามากกวา 15 นาทีตอการชารตประจุไฟฟา
หน่ึงครั้ง แตมันยังคงสามารถที่จะดําเนินการโปรแกรมการเคล่ือนไหวอื่นๆได 

 

8. การใช USB to Serial Adapter ?  

GUI philo, CLI loadPhilo และ SDK จะรองรับ COM port หมายเลข 0 - 7 เทาน้ัน คุณสามารถปฏิบัติตามขั้นตอนตางๆ 
ดานลางน้ีเพ่ือเปล่ียนแปลงหมายเลข 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 ไปเปนหมายเลขที่ไมไดใชงาน 0-7  (คุณสามารถเห็นคาที่ไมไดใชงานทั้งหมดดานลาง ports ตางๆ  
     (COM & LPT))      10)  คล๊ิก OK ตางๆ ทั้งหมดเพื่อเซ็ตคาหมายเลข Port ตัวใหม       11.) ถอด USB adapter และเสียบเอาไวสักครู  
เพ่ือใชคา Com portตัวใหม 

 

หากวาหุนยนตไมยืนขึ้น หลังจากเปดการทํางาน คุณตองปฏิบติตามในหัวขอ 1  ใน FAQ น้ีเพ่ือ reload คา firmware, motion และ 
configuration โดยการใชหมายเลข COM port ตัวใหม น้ี 

 
 

คําเตือน !  ไมวากรณีใดๆ ก็ตาม หามชารตแบตเตอรร่ีนานเกิน 2 ชั่วโมง แมวาไฟสีแดงจะยังไมเปล่ียนเปนสีเขียวก็ตาม หามท้ิงตัวชารตประจุ
ไฟฟาท่ีถูกเชื่อมตอเอาไวนานขามคืน มิฉะน้ันแบตเตอร่ีอาจจะไหมได 
 

            www.ett.co.th 
           Tel. 02-7121120 ext.112 
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