
Quick  Start  Guide  ROBOBUILDER                                                                                                         ETT 

1                                                                www.etteam.com 
 

Quick Start Guide Robobuilder 
 

 สําหรับชุด Robot ท่ีผูใชซ้ือไปนั้นจะแถม CD ใหไป 2 แผน โดยแผนหนึ่งจะเปนแผนตนฉบับของผูผลิต สวนอีก
แผนหนึ่งจะเปนแผนท่ีทางบริษัทอีทีทีจัดทําข้ึน โดยจะมีเนื้อหาเชนเดยีวกับแผนตนฉบับ และไดเพิ่มในสวนของคูมือ
ภาษาไทย , ตัวอยางทาทางการเคล่ือนไหว และรวมไปถึง firmware สําหรับใช upgrade ลงใน Control Box โดยปกติทาง
บริษัทไดลงไวใหเรียบรอยแลว  ในเนื้อหานี้จะขอใชขอมูลในแผน CD ของ ETT เปนตัวอางอิง  
1. การใชงาน Robobuilder  

1.1) การทดสอบเลนทาทางเบื้องตน: การควบคุมทาทางของ Robot เราจะใช Remote ท่ีแถมใหมาเปนตัวควบคุม โดยท่ี 
Remote 11 ปุมดานบนท่ีไมใชปุมตัวเลข จะใชควบคุมทาทางพื้นฐานท่ีไดถูกกําหนดมาจากผูผลิตไมสามารถจะเขาไป
แกไขอะไรได สวนทาทางท่ีควบคุมจากปุมหมายเลข 0-9 เปนทาทางท่ีทางอีทีทีจัดเตรียมไวให ซ่ึงทาทางท่ีควบคุมดวยปุม
หมายเลข 0-9 นี้ ผูใชสามารถนําทาท่ีสรางข้ึนเองเขียนทับลงไปแทนท่ีได ลําดับข้ันตอนการทดสอบทําไดดังนี ้
     1) ตอสาย Servo 5 จุดเขากบัชุด Control Box จากนัน้เสียบชุด Control Box เขาไปที่ดานหลังของ Robot ดังรูป
ดานลาง 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

2)  เปด SW. Power  LED สีเขียวจะตองติดคาง ถา LED Power สีแดงติดแสดงวาแบตเตอร่ีออน ใหใชสาย Power 
ตอเขาโดยตรงที่ข้ัวตอ Power บนชุด Control Box เพื่อทําการ Run Robot (การตอนีจ้ะเปนการตอใชไฟเล้ียงจาก  Adapter 
โดยตรง ไมใชการชารจแบตเตอร่ี)    
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  3) ตรวจสอบตําแหนง LED ท่ี PF1 บน Control Box ถาเปนสีน้ําเงินแสดงวา ถูก Set ไวท่ี Platform ของ HUNO 
ถูกตองแลว ถาเปนสีอ่ืน ใหทําการกดท่ี SW.PF1 คางไว จนกวา LED สีน้ําเงินจะติดแลวคอยปลอย โดย Platform นี้จะถูก
กําหนดไว 3 แบบ ดวยกันจะเลือกใช Platform ไหนข้ึนอยูกับรูปแบบของ Robot ท่ีผูใชประกอบข้ึนมา  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
       4) ช้ี Remote ไปท่ีหัวของ Robot  จากนัน้กดปุมสีแดงที่ Remote เพือ่ให Robot ยนือยูในทาเตรียมพรอม ดังรูป 
และจะเปนการปลดล็อคให ปุมอ่ืนๆบน Remote ใชงานไดดวย  จากนัน้ก็ลองกดปุมอ่ืนๆเพ่ือทดสอบทาทางท่ีไดจัดไวให 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1.2) การชารจแบตเตอร่ี : โดยปกติ เม่ือผูใชตอ Adapter เขากับชุด Control  Box  เม่ือกด  SW.Power ON จะเปนการตอ 
Power ไปเล้ียง servo โดยตรงยังไมถือเปนการชารจแบตเตอร่ี ดังนั้นการจะชารจแบตเตอร่ีจะตองทําตามข้ันตอนดังนี ้
 1) ตอ Adapter เขากับชุด Control Box แลวทําการเปด SW. Power ON ดังรูปดานลาง  
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 2) กดปุม              และปุม             บน Remote พรอมกนั ดังรูปดานลาง สังเกต LED Power สีเขียวจะกระพริบเม่ือ
อยูในสภาวะการชารจ เม่ือชารจเต็ม LED สีเขียวจะติดคาง โดยจะใชเวลาชารจประมาณ 1 ช่ัวโมงคร่ึง 
 
 
 
 
 
 
 
 ถาไมกดท่ี Remote อาจกดท่ีตัว Control Box ก็ไดโดยกดท่ีปุม PF1 และ PF2 คางไวพรอมกันจนกระท่ังเหน็ LED 
สีเขียวกระพริบแสดงวาเขาสู Mode การชารจแบตเตอร่ีแลว ดังรูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
                               LED สีเขียวกระพริบขณะทําการชารจ 

 

1.3) การเปล่ียน Platform ของ Control Box ใหตรงกับรูปแบบของ Robot ท่ีประกอบ: สําหรับ Control Box นี้จะเก็บ
ตัวอยางทาทางพื้นฐาน ท่ีรองรับรูปแบบของ Robot ไว 3 แบบ ไดแก HUNO,DINOและ DOGY โดยถาผูใชประกอบ 
Robot ตามรูปแบบดังกลาวนี้ แลวเลือกรูปแบบท่ี Control Box ใหตรงกับรูปแบบท่ีประกอบแลว ผูใชสามารถใช Remote
เลนทาทางพื้นฐานของ Robot ท่ีสรางข้ึน ไดทันที  แตถาผูใชประกอบเปนรูปลางอ่ืนก็จะตองทําการสรางทาเอาใหม   
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      วิธีการเปล่ียน Platform จาก Control Box สามารถทําไดโดย ON SW.Power จากน้ันก็กดท่ี SW.PF1 คางไว
จากนั้น Platform ก็จะถูกเปล่ียนวนกันไปโดยใหสังเกตท่ี LED จะเปล่ียนสีไปเม่ือ Platform ถูกเปล่ียน ดังแสดงในรูป เม่ือ 
Set Platform ตรงตามท่ีตองการแลวกใ็หปลอยปุม SW.PF1 จากนัน้ลองใช Remote ควบคุมทาด ู
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 

1.3) การปรับ Remote ใหใชงานรวมกับตัว Control Box : โดยปกติ Remote ท่ีใหไปจะสามารถใชงานรวมกับ ตัว 
Control Box ไดอยูแลว  แตถามีการเบิรน Firmware ให Control Box ใหม หรือ มีการเปล่ียน Remote ตัวใหม 
หรือเปล่ียนตัว Control Box ใหม ผูใชจะตองทําการปรับ Remote ใหเขากับ Control Box กอน ถึงจะใช Remote 
เลนทาทางได โดย Control Box 1 ตัวสามารถปรับใหรับการส่ังงานจาก Remote ไดสูงสุด 5 อัน  ซ่ึงมีข้ันตอนการ
ปรับดงนี ้
  1) กด SW.PF1 และ PF2  ท้ัง 2 คางไวพรอมกัน 
 2) เปด SW. Power ON สังเกตเม่ือเหน็ LED RUN สีฟากระพริบใหทําการปลอย Sw. ท่ีกดอยูท้ัง2 Sw.   
 3) หัน Remote ไปท่ี Robot จากนั้นกดปุมสีแดง            ท่ี Remote ภายใน 10 วินาทีนับจาก LED Run เร่ิม 
                  กระพริบ 
 4) หลังจากนี้ถาการปรับ Remote สําเร็จ จะเหน็ LED ท้ังหมดท่ี Control Box กระพริบพรอมกัน 3 คร้ัง  
                  และ Robot จะอยูในสถานะ Standby mode ใหทําการปด Sw. Power และเปดข้ึนมาใหม  Remote ก็จะ 
                  ใชงานได โดยทุกคร้ังหลังจาก Power ON จะตองกดท่ีปุมสีแดง            กอนการใชงานปุมอ่ืนๆ 
 
1.4) การ Set Control Box ใหทํางานใน PC Mode : การ Set นี้จะใชเม่ือตองการติดตอ ระหวาง Control Box กับ 

PC ผานทางสาย RS232  โดยใช Software ท่ีใหมาในแผน CD เปนตัวจัดการรับสงขอมูล คือเม่ือผูใชทําการติดต้ัง 
โปรแกรม Setup.exe เรียบรอยแลว จะไดโปรแกรมออกมา 3 โปรแกรม โดย 2 โปรแกรมแรกคือ MotionBuilder และ 
RBCUpgradTool  เม่ือจะใชงาน 2 โปรแกรมนี้ผูใชไมจําเปนตอง Set PC Mode จากตัว Control Box ก็ได ตัวโปรแกรมจะ 
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Set เขา PC Mode ใหอัตโนมัติเม่ือผูใชทําการติดตอกับ Control Box แตถาผูใชจะใชงานโปรแกรม WCKprogramer ผูใช
จะตอง Set ท่ี Control Box ใหอยูใน PC Mode เสียกอนโดยทําไดดังนี ้

 1) กดท่ี SW. PF2 บนตัว Control Box คางไว 
 2) จากนั้น เปด SW.Power ON ใหรอและสังเกตท่ี LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2 (สีสม) จะตองติด 
                  พรอมกันคางอยู แสดงวาเขาสู PC Mode แลว ใหปลอย Sw.PF2 ท่ีกดอยูได จากนัน้ผูใชก็สามารถใช 
                 โปรแกรม Set คาตางๆ ไปยัง Server ท่ีตออยูบนตัว Control Box ได 

 
2. การใชงาน Software เบ้ืองตนติดตอกับ Robobuilder 
 จากแผน CD ของ ETT ใหผูใชทําการติดต้ังโปรแกรม Setup.exe เสียกอน เม่ือติดต้ังเรียบรอยแลวจะไดโปรแกรม
ใชงานออกมา 3 โปรแกรมดงันี้ 
2.1) โปรแกรม Motionbuilder (              ) :  

โปรแกรมนี้จะใชสําหรับ ออกแบบสรางทาทางการเคล่ือนไหวใหกับตัว Robot ตามท่ีผูใชตองการ และ  
Download ทาทางท่ีสรางลงไปยัง Control Box จากนั้นก็จะสามารถใช Remote ควบคุมทาทางท่ีสรางข้ึนได โดยทาทางท่ี
สรางข้ึนนี้จะถูกควบคุมดวย Remote ในปุมหมายเลขต้ังแตปุมหมายเลข 1 เปนตนไปซ่ึงจะสามารถใชงานเพ่ือเกบ็ทาทาง
ไดสูงสุด 20 ชองโดยเรียงลําดับชองดังนี ้

 
 
 
 

 
 
      
 
 
 
 
 
 
 
 
 *** ต้ังแตชองท่ี11 ขึ้นไปเวลาจะใชงานจะตองกดปุม * และหมายเลขพรอมกัน  
 

 ในการใชงานโปรแกรมนี้สามารถดูรายละเอียดไดในหนังสือคูมือ USER’GUIDE ท่ีใหไปกับ Robot ไดโดยเร่ิม
จากหนา76 หรือดูจากไฟล PDF ในแผน CD ของ ETT โดยอยูใน Folder: Manual/Kit User Guide  สําหรับในคูมือนี้เราจะ
แนะนําเพยีงวธีิการ Download File ทาทางท่ีสรางข้ึนลงไปยัง Control Box โดยมีข้ันตอนดังนี ้ 
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การ Download ทาทางท่ีสรางขึ้นลงไปยงั Control Box เพื่อควบคุมทาทางผาน Remote 
 กอนอ่ืนทําความเขาใจเกี่ยวกับไฟลกอนวาโปรแกรมนี้จะสรางไฟลข้ึนมาใหเรา 2 ชนิด คือไฟลนามสกุลจุด prj 
ไฟลนี้จะเปนไฟล Project ท่ีถูกสรางข้ึนเม่ือผูใช คลิกท่ีปุม NEW เพื่อทําการสราง project งานข้ึนมาใหม  สวนอีกไฟล
หนึ่งคือไฟลนามสกุลจุด rbm ไฟลนี้จะเปนไฟลสําหรับเก็บตําแหนงการเคล่ือนท่ีท่ีเราสรางข้ึนและจะใชสําหรับ download 
ทาทางการเคล่ือนท่ีลงไปยัง Control Box ซ่ึงหลังจากท่ีเราสราง Project ไฟลเรียบรอยแลว เม่ือเราคลิกท่ีปุม New Motion 
ไฟลนามสกุลนี้ก็จะถูกสรางข้ึนมา จากนัน้ใหเราคลิกท่ี New Scene เพื่อสรางเหตุการณยอยๆข้ึนมา ซ่ึงเหตุการณยอยๆ
เหลานี้ก็จะถูกเก็บไวยังไฟลจุด rbm ท่ีผูใชสรางข้ึนมาในตอนแรก ใน Scene ท่ีถูกสรางข้ึน ผูใชสามารถคลิกท่ี Scene นั้นๆ
แลวทําการปรับหมุนปุม ท่ีอยูในหนาตาง Robot  Configuration เพื่อให Servo เคล่ือนไหวไปยังตําแหนงปลายทางท่ีผูใช
ตองการได นี่เปนการใชงานโปรแกรมอยางคราวๆ สามารถดูรายละเอียดแบบ Step by Step ไดในหนังสือคูมือ 
USER’GUIDE  
 หลังจากเขาใจเร่ืองไฟลในเบ้ืองตนแลวตอไปเราจะมาทําการ Download ทาทางท่ีสรางข้ึนใหมลงใน Control Box 
กัน โดยไฟลท่ีจะใช Download ขอใชไฟลท่ีทําไวแลวซ่ึงใหมาในแผน CD ของ ETT โดยเก็บอยูท่ีFolder: 
Example_Motion/Ex_Motion_builder ซ่ึงจะมีอยูดวยกนัหลายทาทาง ในท่ีนี้ขอใชไฟท่ีช่ือ HunoDemo_Hi.rbm เปนไฟล
ตัวอยางสําหรับ Download 
 1) ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง จากนั้นเปด  SW. Power ON สาเหตุท่ี
ตองตอ Adapter ขณะติดตอกับ PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณีท่ี  PC 
ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
              2) Run โปรแกรม Motionbuilder ข้ึนมา ในชอง Comport ใหเลือก Comport ท่ีจะใชงาน ในชอง BaudRate ให
เลือกท่ี 115200  จากนั้นคลิกท่ีปุม OpenPort  เม่ือติดตอกบั Control Box ได ปุมนี้ก็จะเปล่ียนเปน ClosePort ดังแสดงในรูป
ดานลาง หลังจาก OpenPort ไดแลวใหสังเกตท่ี Control Box   LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2(สีสม) จะตองติด สวาง
ท้ังคู แสดงวาเขาสู PC Mode แลว  
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 3) คลิกท่ีปุม DownLoad จะมีหนาตาง Select ข้ึนมาใหเลือกไฟลท่ีจะทําการ Download เม่ือเลือกแลวใหคลิก 
OPEN ดังรูปดานลาง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 4) หลังจากท่ีคลิก OPEN แลวไฟลก็จะถูก Download ลงไปทันทีเม่ือโหลดเสร็จก็จะมีหนาตางข้ึนมาบอกวา 
Download สมบูรณแลว ดังรูปดานลาง สังเกต LED PF2 (สีสม) จะดับไป และเม่ือผูใช คลิก OK  LED PF2 ก็จะกลับมาติด
เหมือนเดิม เพือ่ให Download ทาท่ี2 ตอไป โดยใหคลิกท่ีปุม Download เชนเดิม  
 
 
 
 
 
 
 5) หลังจากท่ีผูใช Download ทาทางไดครบตามท่ีตองการแลว  ใหทําการปด SW. POWER และเปดข้ึนมาใหม 
จากนั้น กดปุมสีแดงท่ี Remote แลวลองกดปุมหมายเลข 1 ดู Robot ก็จะเลนทาท่ีโหลดลงไป  จะเหน็วาทาท่ี Download ลง
ไปนั้นจะถูกเร่ิมตนเก็บไวท่ีชองหมายเลข 1 เม่ือโหลดทาท่ี 2 ทาท่ี2 ก็จะถูกเก็บไวท่ีชองหมายเลข 2 เรียงไปเชนนี้เร่ือยๆ  
 
ขอควรอาน  เม่ือมีการ Download Motion ไฟล ลงไปยัง Control Box ไฟลแรกท่ี Download จะถูกเก็บไวท่ีชอง Remote 
หมายเลข1 ไฟลท่ี2 ก็จะถูกเกบ็ไวท่ีชอง Remote หมายเลข 2 เรียงตอกันไปเร่ือยๆ จนเต็มชองหรือเต็มหนวยความจํา  ทาท่ี
โหลดลงไปนัน้จะถูกเก็บไวท่ีชอง Remote เรียงตอเนื่องกันเม่ือผูใช Download ไฟลตอเนื่องกนัไปเร่ือยๆจนเสร็จ (เม่ือ
โหลดไฟลแรกเสร็จ ก็ใหคลิกท่ี Download เปดไฟลท่ี2ข้ึนมาโหลดตอ) อยาพึ่งทําการ ClosePort หรือปดโปรแกรม หรือ
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ปด Sw.Power ท่ี Control Box  มิฉะนั้น ถาผูใช Open Port หรือเปดโปรแกรมข้ึนมา เพื่อ Download ใหม ทาใหมท่ีโหลด
จะถูกเร่ิมตนเก็บไวท่ีชอง Remote หมายเลข1 อีกคร้ัง และทาท่ี Download ไวกอนหนาก็จะถูกลบท้ิงท้ังหมด ถึงจะเปนการ 
Download เขาไปเพียงไฟลเดียว ไฟลท่ีโหลดลงไปกอนหนาก็จะถูกลบท้ิงหมดเชนกัน  ดังนั้นเวลาจะดาวนโหลดควรจะ
โหลดทาทางท่ีตองการใหครบเรียบรอย กอนท่ีจะปดโปรแกรม    
 ดังตัวอยางท่ีใหผูใชทดลองนี้หลังจากโหลดทาทางลงไปเสร็จ ทาทางเกาท่ีเคยควบคุมดวยปุมหมายเลข 0-9 ก็จะ
หายไปหมดเชนกัน จะมีเพียงทาท่ีโหลดเขาไปใหมทาเดยีวท่ีสามารถควบคุมไดดวยปุมหมายเลข 1 ถาจะใหทากลับมาใหม
ผูใชจะตองโหลดเขาไปใหมเอาเองโดยการโหลดตอเนื่องท่ีเดียวกอนท่ีจะปดโปรแกรม  โดยไฟลทาทางตัวอยางท่ีเรา
โหลดใส  Remote ไวใหกจ็ะอยูใน CD ของ ETT ซ่ึงเกบ็อยูท่ีเดยีวกับไฟลท่ีเราใชยกตัวอยางของหัวขอนี ้
 
2.2)RBCUpgradeTool (           ) : 
 โปรแกรมนี้จะใชสําหรับ Download Firmware  หรือ Download Hex File ท่ีผูใชเขียนพัฒนาข้ึนมาเองดวยภาษา C  
ลงไปยังตัว Control Box โดยมีข้ันตอนการ Download ดังนี้ 
 1)  ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง จากนั้นเปด  SW. Power ON สาเหตุท่ี
ตองตอ Adapter ขณะติดตอกับ PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณีท่ี  PC 
ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 
 
 

2) Run โปรแกรม RBCUpgradeTool ข้ึนมา  
3) ทําการเลือก Com Port ท่ีตอใชงาน และเลือก Baud Rateไปท่ี 115200  ดังรูปดานลาง 
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 4) ใหคลิกท่ีปุมรูป Folder เพื่อเลือกไฟล หรือ Firmware ท่ีจะทําการ Download  จะมีหนาตาง Select File to 
Download ข้ึนมา ใหผูใชเลือกไฟลท่ีจะทําการ Download แลวคลิก Open  สําหรับไฟล Firmware ท่ีใหมากับแผน CD จะ
อยูท่ี Folder: Firmware_ControlBox\RBC_2.09 สวนไฟลตัวอยางภาษา C จะอยูท่ี Floder:Example_Motion \ Ex_C\ 
Exam_v1.0_eng\cv_exam\src  ช่ือไฟล main.hex 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 5) เม่ือเลือกไฟลท่ีจะโหลดไดแลวใหคลิกท่ีปุม “ Click here and push Reset Button ” จากนัน้ก็จะแสดงหนาตาง
ดังรูปดานลาง  ขณะท่ีแสดงหนาตางนี้ ใหผูใชกด ปุม Reset  บนตัว Control Box หรือจะใชวิธีการ ปด และ เปด Sw. 
Power ก็ได หลังจากนั้นการ Download จะเร่ิมข้ึน ดใูนชอง Status จะแสดงการ Download สวนท่ี Control Box LED PF1 
และ PF2 จะดบัขณะท่ีทําการ Download  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6) เม่ือ Download สมบูรณ จะมีหนาตางข้ึนมาดังรูปดานลาง ใหคลิก OK เปนอันเสร็จส้ินการ Download  สังเกต
ท่ี Control Box  LED PF1 จะติดข้ึนมาดวงเดียวแสดงวา Download เสร็จแลว 
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 7) หลังจาก Download Firmware เรียบรอยแลวผูใชจะตองทําการปรับ Remote ใหมตามหัวขอท่ี 1.3 เสมอ 
มิฉะนั้น Remote อาจจะใชงานไมได 
ขอควรอาน 
 ในกรณีท่ีผูใช Download  Hex ไฟลท่ีสรางข้ึนมาเองจากการพัฒนาดวยภาษา C ไฟลท่ี Download ลงไปนั้นจะไป
ทับ Firmware ดังนั้น Firmware ก็จะสูญหาย ตัว Robot ก็จะทํางานตามโปรแกรมท่ีผูใชเขียนข้ึน Remote ก็จะไมสามารถ
ทํางานไดถาโปรแกรมท่ีผูใชเขียนข้ึนไมมีการเขียนติดตอกับ Remote ไว  เม่ือผูใชตองการจะกลับมาใช Remote เพื่อเลน
ทาทางพื้นฐานท่ีมีใหเหมือนเดิมก็จะตองทําการ Download Firmware เขาไปใหม และอยาลืมทําการปรับ Remote ใหมทุก
คร้ังหลังจาก download Firmware 
 ตัว MCU ท่ีอยูใน Control Box จะใช AVR Mega128 เปนตัวควบคุมการทํางาน ดังนั้น Compilerท่ีรองรับสําหรับ
ใชเขียนภาษา C อาทิเชน CodeVision ซ่ึงในตัวอยางภาษา C ท่ีเราใหไปก็จะเขียนดวย CodeVision เชนกัน 
 
2.3)WCKprogramer (            ) :    
 สําหรับโปรแกรมนี้จะใชสําหรับ Set up Servo และTest การหมุนของ Servo กอนการใชงาน  โดยปกติ Servo ท่ี
ประกอบเปน Robot ใหมานัน้ไดทําการ set up ไวใหเรียบรอยแลว  แตในบางคร้ังเวลาใชงานไปคาท่ี Set Up ในตัว Servo 
อาจสูญหายได หรือชุดเฟอง Servo ชํารุดอาจทําใหตองเปล่ียน Servo ใหม ดังนั้นผูใชจะตองใชโปรแกรมนี้ Setup คาตางๆ
ใหกับตัว Servo ใหมกอนท่ีจะนํา Robot ไปใชงาน โดยเฉพาะในกรณท่ีี คาท่ี Setup ในตัว Servo นั้นเกดิการสูญหาย เชน
คา ID ถูกลบไป เม่ือผูใชใช Remote ส่ังการจะทําให Robot ไมทํางาน  LED Error(สีแดง) ท่ีอยูดานหลัง Control Box จะ
ติดแสดงใหเหน็     
 คาท่ีจะตอง Set Up ใหกับตัว Servo จะมีหลักๆอยูดวยกัน 6 คาดวยกนั คือ คา ID, คา Baud Rate  ,คา GAN ,คา 
Speed , คา Over Load และคา Boundary โดยคาท่ีถูก Set ไวใน Servo แตละตัวท่ีผูใชซ้ือไปจะแสดงดังรูปดานลาง          
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 ดังนั้นเม่ือผูใชซ้ือ Servo มาเปล่ียนใหมผูใชควร Set Up คาตามท่ีแสดงไวดานบน โดยในคาของ ID นั้นจะตอง Set 
Up ใหตรงกับคา ID ของ Servo ตัวท่ีถูกเปล่ียนออกดวย เพื่อให robot ทํางานถูกตองเวลาใชงาน  ข้ันตอนการ Set Up 
Servo สามารถทําไดดังนี ้
 1)  ทําการตอสาย adapter และสาย RS232 เขากับตัว Robot ดังรูปดานลาง สาเหตุท่ีตองตอ Adapter ขณะติดตอกบั 
PC ก็เพื่อปองกันแบตเตอร่ีหมดขณะทําการดาวนโหลด (อาจจะไมตอก็ได) ในกรณท่ีี  PC ไมมี Port RS232 สามารถใชชุด 
ET-USB/RS232 Mimi มาตอ Convert Port ได 
 
 
 
 
 
 

 

2) ตอ Servo  ตัวท่ีตองการจะ Set Up เขาท่ีข้ัวตอใดข้ัวตอหนึ่งของชุด Control Box ดังรูปดานลาง  
 
 
 
 
 
 
 

ในการ Setup นี้ผูใชควรตอ Servo  เพื่อ Set up คร้ังละ 1 ตัว ไมควรตอพรอมกันเพราะอาจจะทําให Setup Servo
ผิดตัวได ดังนัน้ถาผูใชทําการ Setup บนตัว Robot ไมถอดชุด Control Box ออกมา Set Up ขางนอกผูใชจะตองถอดสาย 
Servo ท่ีตออยูบน Control Box ออกใหหมดเสียกอน  จากน้ันจึงดึงสายของ Servo ตัวท่ีจะ Setup มาตอเขาท่ีข้ัวตอ Servo 
บน Control Box 

 

 3) กดSW. PF2 คางไว จากนั้นทําการเปด Sw. Power ON รอจนกระท่ัง LED PF1(สีน้ําเงิน) และ LED PF2 (สีสม)
ติดครบท้ัง 2ดวง แลวใหปลอย SW.PF2 ซ่ึงขณะน้ีตัว Control Box จะทํางานใน PC Mode ดังรูปดานลาง 
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 4) Run โปรแกรม WCKprogramer ข้ึนมา จากนั้นให Set Comport ท่ีจะใชงาน และเลือก Baud Rate ไปท่ี 115200 
แลวคลิกเลือกท่ีแท็บ BasicSetting จะไดหนาตางออกมาดังรูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 5) ใหคลิกท่ีปุมสแกน Baud ถาการตอ Comport สําเร็จก็จะไดคา Baud Rate ของตัวท่ีตอออกมา ดงัแสดงในรูป 
 
 
 
 ซ่ึงโดยปกติแลว  Servo ท่ีซ้ือมาใหม หรือตัวท่ีตออยูท่ี Robot จะมีการ Set Baud Rate ไวท่ี 115200 เสมอ 
 6) หลังจากท่ี สแกน Baud Rate ผานแลว ก็ใหคลิกท่ีปุม  Scand ID กอน  แลวจึงคลิกปุม Scan อ่ืนๆท่ีเหลือใหครบ
ทุกปุม ก็จะเหน็คา Set Up ตางๆท่ีถูกกําหนดมาจากโรงงาน ( Servoตัวใหม  คา ID จะถูก Set ไวท่ี ID0)   
 7) ใหสังเกตวาคา Set Up ท่ีสแกนไดเหมือนกับคา Set Up ท่ีแสดงดังรูปแรกขางตนหรือไม ถาคาใดไมเหมือนก็ให
ทําการ Set คาเขาไปใหม (ยกเวน ID ให Set ตามคา ID เกาของ Servo ตัวท่ีเปล่ียนออก) 
 8) เม่ือจะทําการ Set คา ใหกับ Servo ใหม ก็ใหใสคาท่ีตองการ Set ลงไปในชอง Set คาท่ีตองการ เชน ตองการ 
Set คา ID  ในชอง Set ID กใ็หเลือก ID ท่ีตองการจะ Set จากนัน้ก็คลิกท่ีปุม Set ID ดังรูป 
 
 
 
 9) เม่ือคลิกท่ีปุม Set ID แลวจะมีขอความยนืยันการ Set ดังรูป ใหคลิก OK เปนการเสร็จส้ินการ Set คา ID จากนัน้
ก็ทําการ Set คาอ่ืนๆตอไปตามท่ีตองการ โดยทําเชนเดยีวกันนี ้
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 สําหรับการใชงานในสวนอ่ืนๆของโปรแกรมน้ีสามารถดูเพิ่มเติมไดใน File PDF ซ่ึงอยูใน CD ของ ETT เก็บอยูท่ี 
Folder : Manual\wCK programmer manual  
 
ขอควรจํา  

ในบางคร้ังเม่ือผูใชเลน Robot อยูดีๆ แลวเกดิ LED ERROR สีแดงท่ีตัว Control Box ติดข้ึนมาคางตลอดและไม
สามารถใช Remote ส่ังการไดอีก ใหผูใชทําการเปดโปรแกรม wCK programmer ข้ึนมา ทําการตอสาย RS232 และ Set 
Control Box ใหอยูใน PC Mode เหมือนท่ีกลาวในข้ันตอนขางตนใหเรียบรอย จากน้ันใหเลือกท่ี TAB ActionCon ดัง
แสดงในรูปดานลาง  จากนัน้คลิกท่ีปุม Scan wCK ซ่ึงจะเปนการ check คา ID ของ Servo แตละตัว วามีสูญหายไปหรือไม 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
   
เม่ือคลิกแลว โปรแกรมก็จะเร่ิมสแกนคา ID ของ Servo แตละตัวบน Robot  ใหสังเกต ในชอง wCK ID จะแสดงคา ID 
ของ Servo แตละตัวท่ีสแกนไดโดยคา ID ก็จะถูกแสดงเรียงจากคา ID0-ID15 แตถา Servo ตัวใดคา ID สูญหายไป มันก็จะ
ข้ึนขอความวา NonID แทนหมายเลข ID ท่ีสูญหายไปในลําดับนั้น ดงันั้นผูใชจะตองทําการ Set Up คา ID และคาอ่ืนๆ
ใหกับ Servo ตัวนั้นใหมตามข้ันตอนท่ีกลาวไวข้ันตน   ....... 


