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Quick Start Guide Robobuilder 
 

 สําหรับชุด Robot ท่ีผูใชซ้ือไปนั้นจะแถม CD ใหไป 2 แผน โดยแผนหนึ่งจะเปนแผนตนฉบับของผูผลิต สวนอีก
แผนหนึ่งจะเปนแผนท่ีทางบริษัทอีทีทีจัดทําข้ึน โดยจะมีเนื้อหาเชนเดยีวกับแผนตนฉบับ และไดเพิ่มในสวนของคูมือ
ภาษาไทย , ตัวอยางทาทางการเคล่ือนไหว และรวมไปถึง firmware สําหรับใช upgrade ลงใน Control Box โดยปกติทาง
บริษัทไดลงไวใหเรียบรอยแลว  ในเนื้อหานี้จะขอใชขอมูลในแผน CD ของ ETT เปนตัวอางอิง  
1. การใชงาน Robobuilder  

1.1) การทดสอบเลนทาทางเบื้องตน: การควบคุมทาทางของ Robot เราจะใช Remote ท่ีแถมใหมาเปนตัวควบคุม โดยท่ี 
Remote 11 ปุมดานบนท่ีไมใชปุมตัวเลข จะใชควบคุมทาทางพื้นฐานท่ีไดถูกกําหนดมาจากผูผลิตไมสามารถจะเขาไป
แกไขอะไรได สวนทาทางท่ีควบคุมจากปุมหมายเลข 0-9 เปนทาทางท่ีทางอีทีทีจัดเตรียมไวให ซ่ึงทาทางท่ีควบคุมดวยปุม
หมายเลข 0-9 นี้ ผูใชสามารถนําทาท่ีสรางข้ึนเองเขียนทับลงไปแทนท่ีได ลําดับข้ันตอนการทดสอบทําไดดังนี ้
     1) ตอสาย Servo 5 จุดเขากบัชุด Control Box จากนัน้เสียบชุด Control Box เขาไปที่ดานหลังของ Robot ดังรูป
ดานลาง 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

2)  เปด SW. Power  LED สีเขียวจะตองติดคาง ถา LED Power สีแดงติดแสดงวาแบตเตอร่ีออน ใหใชสาย Power 
ตอเขาโดยตรงที่ข้ัวตอ Power บนชุด Control Box เพื่อทําการ Run Robot (การตอนีจ้ะเปนการตอใชไฟเล้ียงจาก  Adapter 
โดยตรง ไมใชการชารจแบตเตอร่ี)    
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  3) ตรวจสอบตําแหนง LED ท่ี PF1 บน Control Box ถาเปนสีน้ําเงินแสดงวา ถูก Set ไวท่ี Platform ของ HUNO 
ถูกตองแลว ถาเปนสีอ่ืน ใหทําการกดท่ี SW.PF1 คางไว จนกวา LED สีน้ําเงินจะติดแลวคอยปลอย โดย Platform นี้จะถูก
กําหนดไว 3 แบบ ดวยกันจะเลือกใช Platform ไหนข้ึนอยูกับรูปแบบของ Robot ท่ีผูใชประกอบข้ึนมา  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
       4) ช้ี Remote ไปท่ีหัวของ Robot  จากนัน้กดปุมสีแดงที่ Remote เพือ่ให Robot ยนือยูในทาเตรียมพรอม ดังรูป 
และจะเปนการปลดล็อคให ปุมอ่ืนๆบน Remote ใชงานไดดวย  จากนัน้ก็ลองกดปุมอ่ืนๆเพ่ือทดสอบทาทางท่ีไดจัดไวให 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1.2) การชารจแบตเตอร่ี : โดยปกติ เม่ือผูใชตอ Adapter เขากับชุด Control  Box  เม่ือกด  SW.Power ON จะเปนการตอ 
Power ไปเล้ียง servo โดยตรงยังไมถือเปนการชารจแบตเตอร่ี ดังนั้นการจะชารจแบตเตอร่ีจะตองทําตามข้ันตอนดังนี ้
 1) ตอ Adapter เขากับชุด Control Box แลวทําการเปด SW. Power ON ดังรูปดานลาง  
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 2) กดปุม              และปุม             บน Remote พรอมกนั ดังรูปดานลาง สังเกต LED Power สีเขียวจะกระพริบเม่ือ
อยูในสภาวะการชารจ เม่ือชารจเต็ม LED สีเขียวจะติดคาง โดยจะใชเวลาชารจประมาณ 1 ช่ัวโมงคร่ึง 
 
 
 
 
 
 
 
 ถาไมกดท่ี Remote อาจกดท่ีตัว Control Box ก็ไดโดยกดท่ีปุม PF1 และ PF2 คางไวพรอมกันจนกระท่ังเหน็ LED 
สีเขียวกระพริบแสดงวาเขาสู Mode การชารจแบตเตอร่ีแลว ดังรูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
                               LED สีเขียวกระพริบขณะทําการชารจ 

 

1.3) การเปล่ียน Platform ของ Control Box ใหตรงกับรูปแบบของ Robot ท่ีประกอบ: สําหรับ Control Box นี้จะเก็บ
ตัวอยางทาทางพื้นฐาน ท่ีรองรับรูปแบบของ Robot ไว 3 แบบ ไดแก HUNO,DINOและ DOGY โดยถาผูใชประกอบ 
Robot ตามรูปแบบดังกลาวนี้ แลวเลือกรูปแบบท่ี Control Box ใหตรงกับรูปแบบท่ีประกอบแลว ผูใชสามารถใช Remote
เลนทาทางพื้นฐานของ Robot ท่ีสรางข้ึน ไดทันที  แตถาผูใชประกอบเปนรูปลางอ่ืนก็จะตองทําการสรางทาเอาใหม   



Quick  Start  Guide  ROBOBUILDER                                                                                                         ETT 

4                                                                www.etteam.com 
 

      วิธีการเปล่ียน Platform จาก Control Box สามารถทําไดโดย ON SW.Power จากน้ันก็กดท่ี SW.PF1 คางไว
จากนั้น Platform ก็จะถูกเปล่ียนวนกันไปโดยใหสังเกตท่ี LED จะเปล่ียนสีไปเม่ือ Platform ถูกเปล่ียน ดังแสดงในรูป เม่ือ 
Set Platform ตรงตามท่ีตองการแลวกใ็หปลอยปุม SW.PF1 จากนัน้ลองใช Remote ควบคุมทาด ู
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 

1.3) การปรับ Remote ใหใชงานรวมกับตัว Control Box : โดยปกติ Remote ท่ีใหไปจะสามารถใชงานรวมกับ ตัว 
Control Box ไดอยูแลว  แตถามีการเบิรน Firmware ให Control Box ใหม หรือ มีการเปล่ียน Remote ตัวใหม 
หรือเปล่ียนตัว Control Box ใหม ผูใชจะตองทําการปรับ Remote ใหเขากับ Control Box กอน ถึงจะใช Remote 
เลนทาทางได โดย Control Box 1 ตัวสามารถปรับใหรับการส่ังงานจาก Remote ไดสูงสุด 5 อัน  ซ่ึงมีข้ันตอนการ
ปรับดงนี ้
  1) กด SW.PF1 และ PF2  ท้ัง 2 คางไวพรอมกัน 
 2) เปด SW. Power ON สังเกตเม่ือเหน็ LED RUN สีฟากระพริบใหทําการปลอย Sw. ท่ีกดอยูท้ัง2 Sw.   
 3) หัน Remote ไปท่ี Robot จากนั้นกดปุมสีแดง            ท่ี Remote ภายใน 10 วินาทีนับจาก LED Run เร่ิม 
                  กระพริบ 
 4) หลังจากนี้ถาการปรับ Remote สําเร็จ จะเหน็ LED ท้ังหมดท่ี Control Box กระพริบพรอมกัน 3 คร้ัง  
                  และ Robot จะอยูในสถานะ Standby mode ใหทําการปด Sw. Power และเปดข้ึนมาใหม  Remote ก็จะ 
                  ใชงานได โดยทุกคร้ังหลังจาก Power ON จะตองกดท่ีปุมสีแดง            กอนการใชงานปุมอ่ืนๆ 
 
1.4) การ Set Control Box ใหทํางานใน PC Mode : การ Set นี้จะใชเม่ือตองการติดตอ ระหวาง Control Box กับ 

PC ผานทางสาย RS232  โดยใช Software ท่ีใหมาในแผน CD เปนตัวจัดการรับสงขอมูล คือเม่ือผูใชทําการติดต้ัง 
โปรแกรม Setup.exe เรียบรอยแลว จะไดโปรแกรมออกมา 3 โปรแกรม โดย 2 โปรแกรมแรกคือ MotionBuilder และ 
RBCUpgradTool  เม่ือจะใชงาน 2 โปรแกรมนี้ผูใชไมจําเปนตอง Set PC Mode จากตัว Control Box ก็ได ตัวโปรแกรมจะ 
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Set เขา PC Mode ใหอัตโนมัติเม่ือผูใชทําการติดตอกับ Control Box แตถาผูใชจะใชงานโปรแกรม WCKprogramer ผูใช
จะตอง Set ท่ี Control Box ใหอยูใน PC Mode เสียกอนโดยทําไดดังนี ้

 1) กดท่ี SW. PF2 บนตัว Control Box คางไว 
 2) จากนั้น เปด SW.Power ON ใหรอและสังเกตท่ี LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2 (สีสม) จะตองติด 
                  พรอมกันคางอยู แสดงวาเขาสู PC Mode แลว ใหปลอย Sw.PF2 ท่ีกดอยูได จากนัน้ผูใชก็สามารถใช 
                 โปรแกรม Set คาตางๆ ไปยัง Server ท่ีตออยูบนตัว Control Box ได 

 
2. การใชงาน Software เบ้ืองตนติดตอกับ Robobuilder 
 จากแผน CD ของ ETT ใหผูใชทําการติดต้ังโปรแกรม Setup.exe เสียกอน เม่ือติดต้ังเรียบรอยแลวจะไดโปรแกรม
ใชงานออกมา 3 โปรแกรมดงันี้ 
2.1) โปรแกรม Motionbuilder (              ) :  

โปรแกรมนี้จะใชสําหรับ ออกแบบสรางทาทางการเคล่ือนไหวใหกับตัว Robot ตามท่ีผูใชตองการ และ  
Download ทาทางท่ีสรางลงไปยัง Control Box จากนั้นก็จะสามารถใช Remote ควบคุมทาทางท่ีสรางข้ึนได โดยทาทางท่ี
สรางข้ึนนี้จะถูกควบคุมดวย Remote ในปุมหมายเลขต้ังแตปุมหมายเลข 1 เปนตนไปซ่ึงจะสามารถใชงานเพ่ือเกบ็ทาทาง
ไดสูงสุด 20 ชองโดยเรียงลําดับชองดังนี ้

 
 
 
 

 
 
      
 
 
 
 
 
 
 
 
 *** ต้ังแตชองท่ี11 ขึ้นไปเวลาจะใชงานจะตองกดปุม * และหมายเลขพรอมกัน  
 

 ในการใชงานโปรแกรมนี้สามารถดูรายละเอียดไดในหนังสือคูมือ USER’GUIDE ท่ีใหไปกับ Robot ไดโดยเร่ิม
จากหนา76 หรือดูจากไฟล PDF ในแผน CD ของ ETT โดยอยูใน Folder: Manual/Kit User Guide  สําหรับในคูมือนี้เราจะ
แนะนําเพยีงวธีิการ Download File ทาทางท่ีสรางข้ึนลงไปยัง Control Box โดยมีข้ันตอนดังนี ้ 
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การ Download ทาทางท่ีสรางขึ้นลงไปยงั Control Box เพื่อควบคุมทาทางผาน Remote 
 กอนอ่ืนทําความเขาใจเกี่ยวกับไฟลกอนวาโปรแกรมนี้จะสรางไฟลข้ึนมาใหเรา 2 ชนิด คือไฟลนามสกุลจุด prj 
ไฟลนี้จะเปนไฟล Project ท่ีถูกสรางข้ึนเม่ือผูใช คลิกท่ีปุม NEW เพื่อทําการสราง project งานข้ึนมาใหม  สวนอีกไฟล
หนึ่งคือไฟลนามสกุลจุด rbm ไฟลนี้จะเปนไฟลสําหรับเก็บตําแหนงการเคล่ือนท่ีท่ีเราสรางข้ึนและจะใชสําหรับ download 
ทาทางการเคล่ือนท่ีลงไปยัง Control Box ซ่ึงหลังจากท่ีเราสราง Project ไฟลเรียบรอยแลว เม่ือเราคลิกท่ีปุม New Motion 
ไฟลนามสกุลนี้ก็จะถูกสรางข้ึนมา จากนัน้ใหเราคลิกท่ี New Scene เพื่อสรางเหตุการณยอยๆข้ึนมา ซ่ึงเหตุการณยอยๆ
เหลานี้ก็จะถูกเก็บไวยังไฟลจุด rbm ท่ีผูใชสรางข้ึนมาในตอนแรก ใน Scene ท่ีถูกสรางข้ึน ผูใชสามารถคลิกท่ี Scene นั้นๆ
แลวทําการปรับหมุนปุม ท่ีอยูในหนาตาง Robot  Configuration เพื่อให Servo เคล่ือนไหวไปยังตําแหนงปลายทางท่ีผูใช
ตองการได นี่เปนการใชงานโปรแกรมอยางคราวๆ สามารถดูรายละเอียดแบบ Step by Step ไดในหนังสือคูมือ 
USER’GUIDE  
 หลังจากเขาใจเร่ืองไฟลในเบ้ืองตนแลวตอไปเราจะมาทําการ Download ทาทางท่ีสรางข้ึนใหมลงใน Control Box 
กัน โดยไฟลท่ีจะใช Download ขอใชไฟลท่ีทําไวแลวซ่ึงใหมาในแผน CD ของ ETT โดยเก็บอยูท่ีFolder: 
Example_Motion/Ex_Motion_builder ซ่ึงจะมีอยูดวยกนัหลายทาทาง ในท่ีนี้ขอใชไฟท่ีช่ือ HunoDemo_Hi.rbm เปนไฟล
ตัวอยางสําหรับ Download 
 1) ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง จากนั้นเปด  SW. Power ON สาเหตุท่ี
ตองตอ Adapter ขณะติดตอกับ PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณีท่ี  PC 
ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
              2) Run โปรแกรม Motionbuilder ข้ึนมา ในชอง Comport ใหเลือก Comport ท่ีจะใชงาน ในชอง BaudRate ให
เลือกท่ี 115200  จากนั้นคลิกท่ีปุม OpenPort  เม่ือติดตอกบั Control Box ได ปุมนี้ก็จะเปล่ียนเปน ClosePort ดังแสดงในรูป
ดานลาง หลังจาก OpenPort ไดแลวใหสังเกตท่ี Control Box   LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2(สีสม) จะตองติด สวาง
ท้ังคู แสดงวาเขาสู PC Mode แลว  
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 3) คลิกท่ีปุม DownLoad จะมีหนาตาง Select ข้ึนมาใหเลือกไฟลท่ีจะทําการ Download เม่ือเลือกแลวใหคลิก 
OPEN ดังรูปดานลาง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 4) หลังจากท่ีคลิก OPEN แลวไฟลก็จะถูก Download ลงไปทันทีเม่ือโหลดเสร็จก็จะมีหนาตางข้ึนมาบอกวา 
Download สมบูรณแลว ดังรูปดานลาง สังเกต LED PF2 (สีสม) จะดับไป และเม่ือผูใช คลิก OK  LED PF2 ก็จะกลับมาติด
เหมือนเดิม เพือ่ให Download ทาท่ี2 ตอไป โดยใหคลิกท่ีปุม Download เชนเดิม  
 
 
 
 
 
 
 5) หลังจากท่ีผูใช Download ทาทางไดครบตามท่ีตองการแลว  ใหทําการปด SW. POWER และเปดข้ึนมาใหม 
จากนั้น กดปุมสีแดงท่ี Remote แลวลองกดปุมหมายเลข 1 ดู Robot ก็จะเลนทาท่ีโหลดลงไป  จะเหน็วาทาท่ี Download ลง
ไปนั้นจะถูกเร่ิมตนเก็บไวท่ีชองหมายเลข 1 เม่ือโหลดทาท่ี 2 ทาท่ี2 ก็จะถูกเก็บไวท่ีชองหมายเลข 2 เรียงไปเชนนี้เร่ือยๆ  
 
ขอควรอาน  เม่ือมีการ Download Motion ไฟล ลงไปยัง Control Box ไฟลแรกท่ี Download จะถูกเก็บไวท่ีชอง Remote 
หมายเลข1 ไฟลท่ี2 ก็จะถูกเกบ็ไวท่ีชอง Remote หมายเลข 2 เรียงตอกันไปเร่ือยๆ จนเต็มชองหรือเต็มหนวยความจํา  ทาท่ี
โหลดลงไปนัน้จะถูกเก็บไวท่ีชอง Remote เรียงตอเนื่องกันเม่ือผูใช Download ไฟลตอเนื่องกนัไปเร่ือยๆจนเสร็จ (เม่ือ
โหลดไฟลแรกเสร็จ ก็ใหคลิกท่ี Download เปดไฟลท่ี2ข้ึนมาโหลดตอ) อยาพึ่งทําการ ClosePort หรือปดโปรแกรม หรือ
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ปด Sw.Power ท่ี Control Box  มิฉะนั้น ถาผูใช Open Port หรือเปดโปรแกรมข้ึนมา เพื่อ Download ใหม ทาใหมท่ีโหลด
จะถูกเร่ิมตนเก็บไวท่ีชอง Remote หมายเลข1 อีกคร้ัง และทาท่ี Download ไวกอนหนาก็จะถูกลบท้ิงท้ังหมด ถึงจะเปนการ 
Download เขาไปเพียงไฟลเดียว ไฟลท่ีโหลดลงไปกอนหนาก็จะถูกลบท้ิงหมดเชนกัน  ดังนั้นเวลาจะดาวนโหลดควรจะ
โหลดทาทางท่ีตองการใหครบเรียบรอย กอนท่ีจะปดโปรแกรม    
 ดังตัวอยางท่ีใหผูใชทดลองนี้หลังจากโหลดทาทางลงไปเสร็จ ทาทางเกาท่ีเคยควบคุมดวยปุมหมายเลข 0-9 ก็จะ
หายไปหมดเชนกัน จะมีเพียงทาท่ีโหลดเขาไปใหมทาเดยีวท่ีสามารถควบคุมไดดวยปุมหมายเลข 1 ถาจะใหทากลับมาใหม
ผูใชจะตองโหลดเขาไปใหมเอาเองโดยการโหลดตอเนื่องท่ีเดียวกอนท่ีจะปดโปรแกรม  โดยไฟลทาทางตัวอยางท่ีเรา
โหลดใส  Remote ไวใหกจ็ะอยูใน CD ของ ETT ซ่ึงเกบ็อยูท่ีเดยีวกับไฟลท่ีเราใชยกตัวอยางของหัวขอนี ้
 
2.2)RBCUpgradeTool (           ) : 
 โปรแกรมนี้จะใชสําหรับ Download Firmware  หรือ Download Hex File ท่ีผูใชเขียนพัฒนาข้ึนมาเองดวยภาษา C  
ลงไปยังตัว Control Box โดยมีข้ันตอนการ Download ดังนี้ 
 1)  ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง จากนั้นเปด  SW. Power ON สาเหตุท่ี
ตองตอ Adapter ขณะติดตอกับ PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณีท่ี  PC 
ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 
 
 

2) Run โปรแกรม RBCUpgradeTool ข้ึนมา  
3) ทําการเลือก Com Port ท่ีตอใชงาน และเลือก Baud Rateไปท่ี 115200  ดังรูปดานลาง 
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 4) ใหคลิกท่ีปุมรูป Folder เพื่อเลือกไฟล หรือ Firmware ท่ีจะทําการ Download  จะมีหนาตาง Select File to 
Download ข้ึนมา ใหผูใชเลือกไฟลท่ีจะทําการ Download แลวคลิก Open  สําหรับไฟล Firmware ท่ีใหมากับแผน CD จะ
อยูท่ี Folder: Firmware_ControlBox\RBC_2.09 สวนไฟลตัวอยางภาษา C จะอยูท่ี Floder:Example_Motion \ Ex_C\ 
Exam_v1.0_eng\cv_exam\src  ช่ือไฟล main.hex 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 5) เม่ือเลือกไฟลท่ีจะโหลดไดแลวใหคลิกท่ีปุม “ Click here and push Reset Button ” จากนัน้ก็จะแสดงหนาตาง
ดังรูปดานลาง  ขณะท่ีแสดงหนาตางนี้ ใหผูใชกด ปุม Reset  บนตัว Control Box หรือจะใชวิธีการ ปด และ เปด Sw. 
Power ก็ได หลังจากนั้นการ Download จะเร่ิมข้ึน ดใูนชอง Status จะแสดงการ Download สวนท่ี Control Box LED PF1 
และ PF2 จะดบัขณะท่ีทําการ Download  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6) เม่ือ Download สมบูรณ จะมีหนาตางข้ึนมาดังรูปดานลาง ใหคลิก OK เปนอันเสร็จส้ินการ Download  สังเกต
ท่ี Control Box  LED PF1 จะติดข้ึนมาดวงเดียวแสดงวา Download เสร็จแลว 
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 7) หลังจาก Download Firmware เรียบรอยแลวผูใชจะตองทําการปรับ Remote ใหมตามหัวขอท่ี 1.3 เสมอ 
มิฉะนั้น Remote อาจจะใชงานไมได 
ขอควรอาน 
 ในกรณีท่ีผูใช Download  Hex ไฟลท่ีสรางข้ึนมาเองจากการพัฒนาดวยภาษา C ไฟลท่ี Download ลงไปนั้นจะไป
ทับ Firmware ดังนั้น Firmware ก็จะสูญหาย ตัว Robot ก็จะทํางานตามโปรแกรมท่ีผูใชเขียนข้ึน Remote ก็จะไมสามารถ
ทํางานไดถาโปรแกรมท่ีผูใชเขียนข้ึนไมมีการเขียนติดตอกับ Remote ไว  เม่ือผูใชตองการจะกลับมาใช Remote เพื่อเลน
ทาทางพื้นฐานท่ีมีใหเหมือนเดิมก็จะตองทําการ Download Firmware เขาไปใหม และอยาลืมทําการปรับ Remote ใหมทุก
คร้ังหลังจาก download Firmware 
 ตัว MCU ท่ีอยูใน Control Box จะใช AVR Mega128 เปนตัวควบคุมการทํางาน ดังนั้น Compilerท่ีรองรับสําหรับ
ใชเขียนภาษา C อาทิเชน CodeVision ซ่ึงในตัวอยางภาษา C ท่ีเราใหไปก็จะเขียนดวย CodeVision เชนกัน 
 
2.3)WCKprogramer (            ) :    
 สําหรับโปรแกรมนี้จะใชสําหรับ Set up Servo และTest การหมุนของ Servo กอนการใชงาน  โดยปกติ Servo ท่ี
ประกอบเปน Robot ใหมานัน้ไดทําการ set up ไวใหเรียบรอยแลว  แตในบางคร้ังเวลาใชงานไปคาท่ี Set Up ในตัว Servo 
อาจสูญหายได หรือชุดเฟอง Servo ชํารุดอาจทําใหตองเปล่ียน Servo ใหม ดังนั้นผูใชจะตองใชโปรแกรมนี้ Setup คาตางๆ
ใหกับตัว Servo ใหมกอนท่ีจะนํา Robot ไปใชงาน โดยเฉพาะในกรณท่ีี คาท่ี Setup ในตัว Servo นั้นเกดิการสูญหาย เชน
คา ID ถูกลบไป เม่ือผูใชใช Remote ส่ังการจะทําให Robot ไมทํางาน  LED Error(สีแดง) ท่ีอยูดานหลัง Control Box จะ
ติดแสดงใหเหน็     
 คาท่ีจะตอง Set Up ใหกับตัว Servo จะมีหลักๆอยูดวยกัน 6 คาดวยกนั คือ คา ID, คา Baud Rate  ,คา GAN ,คา 
Speed , คา Over Load และคา Boundary โดยคาท่ีถูก Set ไวใน Servo แตละตัวท่ีผูใชซ้ือไปจะแสดงดังรูปดานลาง          
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 ดังนั้นเม่ือผูใชซ้ือ Servo มาเปล่ียนใหมผูใชควร Set Up คาตามท่ีแสดงไวดานบน โดยในคาของ ID นั้นจะตอง Set 
Up ใหตรงกับคา ID ของ Servo ตัวท่ีถูกเปล่ียนออกดวย เพื่อให robot ทํางานถูกตองเวลาใชงาน  ข้ันตอนการ Set Up 
Servo สามารถทําไดดังนี ้
 1)  ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง สาเหตุท่ีตองตอ Adapter ขณะติดตอกบั 
PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณท่ีี  PC ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด 
ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 

 

2) ตอ Servo  ตัวท่ีตองการจะ Set Up เขาท่ีข้ัวตอใดข้ัวตอหนึ่งของชุด Control Box ดังรูปดานลาง  
 
 
 
 
 
 
 

ในการ Setup นี้ผูใชควรตอ Servo  เพื่อ Set up คร้ังละ 1 ตัว ไมควรตอพรอมกันเพราะอาจจะทําให Setup Servo
ผิดตัวได ดังนัน้ถาผูใชทําการ Setup บนตัว Robot ไมถอดชุด Control Box ออกมา Set Up ขางนอกผูใชจะตองถอดสาย 
Servo ท่ีตออยูบน Control Box ออกใหหมดเสียกอน  จากน้ันจึงดึงสายของ Servo ตัวท่ีจะ Setup มาตอเขาท่ีข้ัวตอ Servo 
บน Control Box 

 

 3) กดSW. PF2 คางไว จากนั้นทําการเปด Sw. Power ON รอจนกระท่ัง LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2 (สีสม)
ติดครบท้ัง 2ดวง แลวใหปลอย SW.PF2 ซ่ึงขณะน้ีตัว Control Box จะทํางานใน PC Mode ดังรูปดานลาง 
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 4) Run โปรแกรม WCKprogramer ข้ึนมา จากนั้นให Set Comport ท่ีจะใชงาน และเลือก Baud Rate ไปท่ี 115200 
แลวคลิกเลือกท่ีแท็บ BasicSetting จะไดหนาตางออกมาดังรูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 5) ใหคลิกท่ีปุมสแกน Baud ถาการตอ Comport สําเร็จก็จะไดคา Baud Rate ของตัวท่ีตอออกมา ดงัแสดงในรูป 
 
 
 
 ซ่ึงโดยปกติแลว  Servo ท่ีซ้ือมาใหม หรือตัวท่ีตออยูท่ี Robot จะมีการ Set Baud Rate ไวท่ี 115200 เสมอ 
 6) หลังจากท่ี สแกน Baud Rate ผานแลว ก็ใหคลิกท่ีปุม  Scand ID กอน  แลวจึงคลิกปุม Scan อ่ืนๆท่ีเหลือใหครบ
ทุกปุม ก็จะเหน็คา Set Up ตางๆท่ีถูกกําหนดมาจากโรงงาน ( Servoตัวใหม  คา ID จะถูก Set ไวท่ี ID0)   
 7) ใหสังเกตวาคา Set Up ท่ีสแกนไดเหมือนกับคา Set Up ท่ีแสดงดังรูปแรกขางตนหรือไม ถาคาใดไมเหมือนก็ให
ทําการ Set คาเขาไปใหม (ยกเวน ID ให Set ตามคา ID เกาของ Servo ตัวท่ีเปล่ียนออก) 
 8) เม่ือจะทําการ Set คา ใหกับ Servo ใหม ก็ใหใสคาท่ีตองการ Set ลงไปในชอง Set คาท่ีตองการ เชน ตองการ 
Set คา ID  ในชอง Set ID กใ็หเลือก ID ท่ีตองการจะ Set จากนัน้ก็คลิกท่ีปุม Set ID ดังรูป 
 
 
 
 9) เม่ือคลิกท่ีปุม Set ID แลวจะมีขอความยนืยันการ Set ดังรูป ใหคลิก OK เปนการเสร็จส้ินการ Set คา ID จากนัน้
ก็ทําการ Set คาอ่ืนๆตอไปตามท่ีตองการ โดยทําเชนเดยีวกันนี ้
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 สําหรับการใชงานในสวนอ่ืนๆของโปรแกรมน้ีสามารถดูเพิ่มเติมไดใน File PDF ซ่ึงอยูใน CD ของ ETT เก็บอยูท่ี 
Folder : Manual\wCK programmer manual  
 
ขอควรจํา  

ในบางคร้ังเม่ือผูใชเลน Robot อยูดีๆ แลวเกดิ LED ERROR สีแดงท่ีตัว Control Box ติดข้ึนมาคางตลอดและไม
สามารถใช Remote ส่ังการไดอีก ใหผูใชทําการเปดโปรแกรม wCK programmer ข้ึนมา ทําการตอสาย RS232 และ Set 
Control Box ใหอยูใน PC Mode เหมือนท่ีกลาวในข้ันตอนขางตนใหเรียบรอย จากน้ันใหเลือกท่ี TAB ActionCon ดัง
แสดงในรูปดานลาง  จากนัน้คลิกท่ีปุม Scan wCK ซ่ึงจะเปนการ check คา ID ของ Servo แตละตัว วามีสูญหายไปหรือไม 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
   
เม่ือคลิกแลว โปรแกรมก็จะเร่ิมสแกนคา ID ของ Servo แตละตัวบน Robot  ใหสังเกต ในชอง wCK ID จะแสดงคา ID 
ของ Servo แตละตัวท่ีสแกนไดโดยคา ID ก็จะถูกแสดงเรียงจากคา ID0-ID15 แตถา Servo ตัวใดคา ID สูญหายไป มันก็จะ
ข้ึนขอความวา NonID แทนหมายเลข ID ท่ีสูญหายไปในลําดับนั้น ดงันั้นผูใชจะตองทําการ Set Up คา ID และคาอ่ืนๆ
ใหกับ Servo ตัวนั้นใหมตามข้ันตอนท่ีกลาวไวข้ันตน   ....... 


