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บทที่ 1 ข้อมูลเกี่ยวกับบอร์ด KidMotor V4 

KidMotor V4 บอร์ดเสริมท ำหุ่นยนต์ส ำหรับบอร์ด KidBright เหมำะส ำหรับน ำไปท ำหุ่นยนต์เดินตำมเสน้ รถบังคับ 

Self-balancing Car หุ่นยนต์กู้ภัย รองรับกำรเชื่อมต่อมอเตอร์ DC จ ำนวน 2 ตัว เซอร์โวมอเตอร์จ ำนวน 3 ตัว และต่อ

มีช่องเซ็นเซอร์ สวิตช์ จ ำนวน 5 ชุด มีแบตเตอรี่ขนำด 2400mAh ในตัว มำพร้อมวงจรชำร์จแบตเตอรี่ในตัว มีหลอด

แอลอีดีแสดงผลปริมำณแบตเตอรี่คงเหลือจ ำนวน 4 ดวง มีหลอดแอลอีดีแสดงสถำนะทิศทำงกำรหมุนของมอเตอร์ ใช้

ไมโครคอนโทรลเลอร์ RP2040 รองรับกำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนด้วย KidBright IDE, KB-IDE, microBlock IDE และ 

Arduino IDE 

รองรับกำรใช้งำนท้ังเป็นบอร์ดเสริมให้กับบอร์ด KidBright และสำมำรถใช้เป็นบอร์ดหลัก (Standalone) โดย

รองรับกำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนด้วยโปรแกรม microBlock IDE และ Arduino IDE ส ำหรับเอกสำรฉบันนี้จะแนะน ำกำรใช้

งำน KidMotor V4 ในรูปแบบของบอร์ดเสริม ใช้ขับมอเตอร์จะจัดกำรพลังงำน 

ตัวบอร์ดรองรับกำรอัพเดทเฟิร์มแวร์จำกผู้ผลิต โดยผู้ใช้เพียงเชื่อมต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับเครื่อง

คอมพิวเตอร์ผ่ำนสำย USB-C แล้วคัดลอกไฟล์เฟิร์มแวร์เวอร์ชั่นใหม่ไปวำง เป็นอันเสร็จสิ้นกำรอัพเดทเฟิร์มแวร์ 

KidMotor มำพร้อมฐำนอะคริลิคหนำ 3 มิลลิเมตร ช่วยให้สำมำรถยึดติดเข้ำกับโครงรถได้ง่ำย พร้อมแถมเสำไน

ล่อนสำมำรถยึดบอร์ด KidBright เข้ำกับ KidMotor V4 ได้โดยตรง 
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1.1 ส่วนประกอบบอร์ด KidMotor V4 

 

รูปที่ 1.1 ส่วนประกอบของบอร์ด KidMotor V4 

 สวิตช์ปิด-เปิด ควบคุมกำรจ่ำยพลังงำนมอเตอร์และบอร์ด KidBright32 

 ชุดแอลอีดีบอกระดับแบตเตอรี่ ใช้บอกระดับแบตเตอรี่ท่ีเหลืออยู่ 

 ช่องเสียบชำร์จแบตเตอรี่และอัพเดทเฟิร์มแวร์ ใช้สำย USB-C ส ำหรับชำร์จโทรศัพท์มือถือ ชำร์จแบตเตอรี่บน

บอร์ด และอัพเดทเฟิร์มแวร์ผ่ำนเครื่องคอมพิวเตอร์ 

 ช่องต่อบอร์ดไมโครฯ ใช้ต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด KidBright32, micro:bit และบอร์ดอื่น ๆ 

 ช่องต่อมอเตอร์ ใช้ต่อมอเตอร์ส ำหรับท ำหุ่นยนต์ (รถ) มี 2 ช่อง ส ำหรับมอเตอร์ซ้ำยและขวำ 

 แอลอีดีแสดงผลทิศทำงมอเตอร์ สีน้ ำเงิน และสีแดง แสดงทิศทำงกำรหมุนของมอเตอร์ 

 ช่องต่อเซอร์โวมอเตอร์ รองรับกำรต่อเซอร์โวมอเตอร์ได้พร้อมกัน 3 ตัว 

 ช่องต่ออุปกรณ์อินพุต/เอำต์พุต ใช้ต่ออุปกรณ์ดิจิทัล และอะแนล็อก 

 แบตเตอรี่ 2000mAh ใช้จ่ำยพลังงำนให้มอเตอร์ บอร์ดไมโครฯ และอุปกรณ์เสริมต่ำง ๆ (อยู่ใต้บอร์ด)
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1.2 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 

 

รูปที่ 1.2 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 ส่วนวงจรขับมอเตอร์ DC 
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รปูที่ 1.3 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 ส่วนวงจรจัดกำรพลังงำน 
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รูปที่ 1.4 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 ส่วนวงจร I/O และเซอร์โวมอเตอร์ 
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รูปที่ 1.5 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 ส่วนไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมบอร์ด 
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รูปที่ 1.6 วงจรของบอร์ด KidMotor V4 ส่วนจอแสดงผลและสวิตช์โปรแกรมได้อิสระ (ไม่ได้ใช้งำนในโหมดบอร์ดเสริม)
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1.3 กำรเปิด-ปิดบอร์ด KidBright32 

กำรเปิดบอร์ด KidMotor V4 ท ำได้โดยกดสวิตช์ KEY เป็นระยะเวลำสั้น ๆ (น้อยกว่ำ 2 วินำที) จ ำนวน 1 ครั้ง 

บอร์ด KidMotor V4 จะถูกเปิดขึ้นมำ ไฟแสดงสถำนะแบตเตอรี่จะติดขึน้มำ พร้อมท้ังจ่ำยไฟเล้ียงไปยังบอร์ด KidBright32 

หรือบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์หลัก 

กำรปิดบอร์ด KidMotor V4 ท ำได้โดยกดสวิตช์ KEY ค้ำงไว้ประมำณ 5 วินำที หรือกด 2 ครั้งเป็นระยะเวลำสั้น ๆ 

(น้อยกว่ำ 2 วินำที) บอร์ด KidMotor V4 จะถูกปิด ไฟแสดงสถำนะแบตเตอรี่จะดับท้ังหมด และบอร์ด KidBright32 / 

บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์หลัก ถูกตัดไฟเลีีียง 

บอร์ด KidMotor V4 จะปิดตัวเองอัตโนมัติหำกมีกำรใช้พลังงำนไฟฟ้ำน้อย (ใช้กระแสไฟฟ้ำน้อยกว่ำ 45 mA เป็น

เวลำ 30 วินำที) เพื่อประหยัดพลังงำนแบตเตอรี่ 

1.4 สถำนะแบตเตอรี ่

ขณะชำร์จแบตเตอรี่ บอร์ด KidMotor V4 จะท ำงำนตลอดเวลำท่ีชำร์จแบตเตอรี่ ไฟแสดงสถำนะแบตเตอรี่จะตดิและ

กระพรบิดังนี ้

ปรมิำณแบตเตอรี่ (%) แอลอีดี 25% แอลอีดี 50% แอลอีดี 75% แอลอีดี 100% 

เตม็ ติด ติด ติด ติด 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 75% ติด ติด ติด กระพรบิ 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 50% แต่น้อยกว่ำ 75% ติด ติด กระพรบิ ดับ 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 25% แต่นอ้ยกว่ำ 50% ติด กระพรบิ ดับ ดับ 

น้อยกว่ำ 25% กระพรบิ ดับ ดับ ดับ 

ขณะใช้งำน ไฟแสดงสถำนะแบตเตอรีบ่นบอร์ด KidMotor V4 ติดและกระพริบ เพือ่แสดงปรมิำณแบตเตอรี่ท่ีเหลืออยู่ดังนี้ 

ปรมิำณแบตเตอรี่ (%) แอลอีดี 25% แอลอีดี 50% แอลอีดี 75% แอลอีดี 100% 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 75% ติด ติด ติด ติด 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 50% แต่น้อยกว่ำ 75% ติด ติด ติด ดับ 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 25% แต่นอ้ยกว่ำ 50% ติด ติด ดับ ดับ 

มำกกว่ำหรือเท่ำกบั 3% แตน่้อยกว่ำ 25% ติด ดับ ดับ ดับ 

มำกกว่ำ 0% แต่น้อยกว่ำ 3% กระพรบิ ดับ ดับ ดับ 

0% ดับ ดับ ดับ ดับ 
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1.5 กำรชำร์จแบตเตอรี ่

บอร์ด KidMotor V4 ชำร์จแบตเตอรี่ผ่ำนช่อง USB-C กระแสชำร์จแบตเตอรี่ 1.5A แนะน ำให้ใช้อะแดปเตอร์หรือท่ี

ชำร์จโทรศัพท์มือถือท่ีจ่ำยแรงดันไฟฟ้ำกระแสตรง 5V กระแสไม่น้อยกว่ำ 2A ในกำรชำร์จ  

1.6 อุปกรณ์อินพุต/เอำต์พุตที่รองรบั 

อุปกรณ์อินพุต/เอำต์พุต ท่ีต่อช่อง D1 ถึง D5 ได้ ต้องเป็นอุปกรณ์ท่ีใช้แรงดันไฟฟ้ำ 4.3V ได้เท่ำนั้น และใช้

กระแสไฟฟ้ำไม่เกิน 500mA (กรณีใช้กระแสไฟฟ้ำมำกกว่ำท่ีระบุ จ ำเป็นต้องหำแหล่งจ่ำยไฟอื่นมำจ่ำยให้อุปกรณ์เอง) 

กรณีเป็นอุปกรณ์ประเภทอินพุต เช่น เซ็นเซอร์ตรวจจับเส้น เซ็นเซอร์แสง เซ็นเซอร์อุณหภูมิ ต้องให้แรงดันไฟฟ้ำ

ออกมำไม่เกิน 4.3V เท่ำนั้น 

กรณีเป็นอุปกรณ์เอำต์พุต อุปกรณ์ต้องใช้กระแสไฟฟ้ำไม่เกิน 20 mA กรณีต้องกำรต่อเข้ำกับอุปกรณ์ก ำลังสูง 

เช่น มอเตอร์ โซลินอยด์ แอลอีดีก ำลังสูง จ ำเป็นต้องต่อผ่ำนวงจรขับเท่ำนั้น 

1.7 เซอร์โวมอเตอรท์ี่รองรับ 

รองรับเซอร์โวมอเตอร์ท่ีใช้แรงดันไฟฟ้ำ 5V – 6V ทุกรุ่น เช่น SG-90, MG996 เป็นต้น โดยรองรับท้ังแบบหมุนได้ 

180 องศำ และแบบหมุน 360 องศำ 

1.8 ฟังก์ชั่นพิเศษ 

เฟิร์มแวร์ของ KidMotor V4 รองรับกำรต่อกับอุปกรณ์ต่ำง ๆ  ซ่ึงเป็นฟังก์ชั่นพิเศษ ปัจจุบัน (เฟิร์มแวร์เวอร์ชั่น 

V1.1) รองรับฟังก์ชั่นพิเศษ ดังนี้ 

1.8.1 เซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค  

รองรับกำรอ่ำนค่ำระยะห่ำงระหว่ำงเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิคกับวัตถุ โดยรองรับเซ็นเซอร์ท่ีใช้แรงดันไฟฟ้ำ 3.3V ได้

เท่ำนั้น เช่น รุ่น HC-SR04p เป็นต้น 

1.9 กำรอัพเดทเฟิร์มแวร ์

รองรับกำรอัพเดทเฟิร์มแวร์ผ่ำนช่อง USB-C โดยใช้สำย USB-C เสียบเข้ำกับเครื่องคอมพวิเตอร์ จำกนั้นอัพโหลด

ไฟล์เฟิร์มแวร์โดยคัดลอกไฟล์ .uf2 ไปวำงในไดร์ของ KidMotor V4 หลังคัดลอกเสร็จบอร์ด KidMotor V4 จะรีเซ็ตตัวเอง 

และไปใช้เฟิร์มแวร์เวอร์ชั่นใหม่ทันที 
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บทที่ 2 กำรต่อวงจร KidMotor V4 

บอร์ด KidMotor V4 มีช่องต่อแบตเตอรี่ ช่องต่อมอเตอร์ ช่องต่ออุปกรณ์อินพุต/เอำต์พตุ และช่องต่อ KB Chain 

เพื่อควำมปลอดภัยในกำรใช้งำน จึงจ ำเป็นต้องท ำควำมเข้ำใจกำรต่อวงจรใช้งำนช่องต่ำง ๆ บนบอร์ด KidMotor V4 ใน

หัวข้อนี้ 

2.1 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

บอร์ด KidMotor V4 รองรับกำรเชื่อมต่อกับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีหลำกหลำย แต่ละบอร์ดมีีวิธีกำรต่อ

วงจรท่ีแตกต่ำงกันดังนี้ 

2.1.1 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด KidBright32 

บอร์ด KidMotor V4 รองรับบอร์ด KidBright32 ทุกเวอร์ชั่น โดยกำรต่อวงจรให้ใช้สำย KB Chain ปลำยคู่ JST 

5 พิน ต่อด้ำนหนึ่งเข้ำกับบอร์ด KidBright32 ท่ีช่อง KB Chain และปลำยอีกด้ำนต่อเข้ำบอร์ด KidMotor V4 ท่ีช่องใดก็

ได้ ดังรูปท่ี 2.1 

 

รูปที่ 2.1 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด KidBright32 

  



  คู่มือกำรใช้งำน KidMotor V4 เปน็บอรด์เสรมิขบัมอเตอร์ 

แก้ไขล่ำสุด 10 เมษำยน 2565  หน้ำท่ี 14 

2.1.2 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด OpenKB 

ใช้สำย KB Chain ปลำยคู่ JST 5 พิน ต่อด้ำนหนึ่งเข้ำกับบอร์ด OpenKB ท่ีช่อง KB Chain และปลำยอีกด้ำนต่อ

เข้ำบอร์ด KidMotor V4 ท่ีช่องใดก็ได้ ดังรูปท่ี 2.2 

 

รูปที่ 2.2 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด OpenKB 

2.1.3 กำรต่อบอรด์ KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด IPST-WiFi 

ใช้สำย Grove เข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 ท่ีช่อง Grove ปลำยอีกด้ำนต่อเขำ้ช่อง Grove ตัวอย่ำงกำรต่อบอร์ด 

KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด IPST-WiFi แสดงดังรูปท่ี 2.3 

 

รูปที่ 2.3 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด IPST-WiFi 

2.1.4 กำรต่อบอรด์ KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด ESP32 

ใช้สำย KB Chain ปลำย IDC ต่อด้ำน JST 5 พิน เข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 ท่ีช่องใดก็ได้ ปลำยด้ำน   IDC ต่อ

สำยสีเขียวเข้ำกับช่อง I2C ขำ SDA, สำยสีน้ ำเงินต่อ SCL, สำยสีแดงต่อ 5V หรือ VIN หรือ VUSB, สำยสีด ำต่อ GND 

ตัวอย่ำงกำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด IOXESP32 แสดงดังรูปท่ี 2.4 
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รูปที่ 2.4 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด ESP32 

2.1.5 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด Arduino Uno R3 / Arduino Nano 

ใช้สำย KB Chain ปลำย IDC ต่อด้ำน JST 5 พิน เข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 ท่ีช่องใดก็ได้ ปลำยด้ำน   IDC ต่อ

สำยสีเขียว (SDA) เข้ำกับช่อง A4, สำยสีน้ ำเงิน (SCL) ต่อ A5, สำยสีแดงต่อ 5V, สำยสีด ำต่อ GND ตัวอย่ำงกำรต่อ

บอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด Arduino Uno R3 แสดงดังรูปท่ี 2.5 

 

รูปที่ 2.5 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด Arduino Uno R3  
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2.2 กำรต่อแบตเตอรี ่

แบตเตอรี่ท่ีสำมำรถน ำมำต่อเข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 ได้ จะต้องเป็นแบตลิเธียมไอออน หรือ แบตลีเธียม-โพลิ

เมอร์ แบบ 1 เซลล์ แรงดันไฟฟ้ำ 4.7V เท่ำนั้น โดยต่อผ่ำนหัว JST ขนำด 2 มิลลิเมตร ท่ีมีสำยบวก (สำยสีแดง) อยู่

ด้ำนซ้ำย และสำยลบ (สำยสีด ำ) อยู่ด้ำนขวำ ดังรูปท่ี 2.6 

 

รูปที่ 2.6 สำยแบตเตอรี่ที่ใช้กับบอร์ด KidMotor V4 ได้ 

กำรต่อแบตเตอรี่เข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 ให้เสียบหัว JST ลงในช่องต่อแบตเตอรี่ของบอร์ด KidMotor V4 ดัง

รูปท่ี 2.7 

 

รูปที่ 2.7 กำรต่อสำยแบตเตอรี่เข้ำกับบอร์ด KidMotor V4 

2.3 กำรต่ออุปกรณ์อินพุต/เอำต์พุต 

ช่อง D1 ถึง D5 ของบอร์ด KidMotor V4 สำมำรถต่ออุปกรณ์อินพุต/เอำต์พุต เพื่อเขียนโปรแกรมอ่ำนค่ำแบบ

ดิจิทัล อ่ำนค่ำแอนะล็อก หรือเขียนค่ำดิจิทัลได้ โดยหำกอุปกรณ์ท่ีน ำมำต่อเป็นแบบ JST สำมำรถใช้สำย JST3AA-8 (ดัง

รูปท่ี 2.7) ต่อได้เลย หรือหำกอุปกรณ์ท่ีน ำมำต่อเป็นขำแบบกำ้งปลำ ให้ใช้สำยแปลงหัว JST เป็น IDC JST3AA-8 (ดังรูปท่ี 

2.8) ตัวอย่ำงกำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับเซ็นเซอร์ตรวจจับเส้น แสดงดังรูปท่ี 2.9 
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รูปที่ 2.7 สำย JST3AA-8 

  

รูปที่ 2.8 สำยแปลงหัว JST เป็น IDC JST3AA-8 

 

รูปที่ 2.9 กำรต่อบอร์ด KidMotor V4 เข้ำกับเซ็นเซอร์ตรวจจับเส้น 

2.4 กำรต่อมอเตอร ์

บอร์ด KidMotor V4 มีช่องต่อมอเตอร์จ ำนวน 2 ช่อง รองรับมอเตอร์ 3V ถึง 5V ใช้กระแสไฟฟ้ำไม่เกิน 1A 

รองรับมอเตอร์เหลือง (ดังรูปท่ี 2.10) และมอเตอร์ N20 (ดังรูปท่ี 2.11) และมอเตอร์อื่น ๆ ท่ีใช้แรงดันและกระแสไฟฟ้ำ

ตำมท่ีก ำหนดไว้ 

   

 รูปที่ 2.10 มอเตอร์เหลือง รูปที่ 2.11 มอเตอร์ N20 
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กำรต่อมอเตอร์สำมำรถท ำได้ 2 วิธี คือ 1) ต่อผ่ำนช่อง IDC (แนะน ำ) และ 2) ต่อผ่ำนเทอมินอล ตัวอย่ำงกำรต่อ

มอเตอร์ผ่ำนช่อง IDC แสดงดังรูปท่ี 2.12 และตัวอย่ำงกำรต่อ KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด KidBright32 และมอเตอร์แสดง

ดังรูปท่ี 2.13 

 

รูปที่ 2.12 กำรต่อมอเตอร์ผ่ำนช่อง IDC 

 

รูปที่ 2.13 กำรต่อ KidMotor V4 เข้ำกับบอร์ด KidBright32 และมอเตอร์ 

2.5 กำรต่อเซอร์โวมอเตอร ์

บอร์ด KidMotor V4 รองรับเซอร์โวมอเตอร์ท่ีใช้แรงดันไฟฟ้ำ 5V – 6V ท้ัง 180 องศำ และ 360 องศำ จ ำนวน 3 

ตัว โดยต่อเข้ำช่อง SV1 ถึง SV3 ตัวอย่ำงกำรต่อเซอร์โวมอเตอร์ SG-90 แสดงดังรูปท่ี 2.14 

 

รูปที่ 2.14 กำรต่อ KidMotor V4 เข้ำกับเซอร์โวมอเตอร์ SG-90 
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2.6 กำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 

ช่องอินพุต/เอำต์พุต ของบอร์ด KidMotor V4 รองรับกำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิคท่ีขำใด ๆ ก็ได้ โดยเลือกขำ D1 

ถึง D5 ขำใดขำหนึ่งเป็นขำ Trig และขำท่ีเหลือขำใดก็ได้เป็นขำ Echo โดยใช้สำย JST3AA-8 ในกำรต่อ ตัวอย่ำงกำรต่อ

เซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิครุ่น HC-SR04p โดยเลือก D1 เป็นขำ Trig และ D2 เป็นขำ Echo แสดงดังรูปท่ี 2.15 

 

รูปที่ 2.15 กำรต่อ KidMotor V4 เข้ำกับเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค HC-SR04p 
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บทที่ 3 กำรอัพเดท-ปรับแต่งเฟิร์มแวร์ 

KidMotorV4-I2C-bridge เป็นโค้ดโปรแกรม-เฟิร์มแวร์ท่ีอยู่ภำยในบอร์ด KidMotor V4 ท ำหน้ำท่ีรับ-ส่ง-

ประมวลผลข้อมูลจำกบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีส่งเข้ำมำท่ี KidMotor V4 ผ่ำน I
2
C (KB Chain / Grove) โดยกำร

อัพเดทเฟิร์มแวร์ดังกล่ำวจะช่วยให้บอร์ด KidMotor V4 ได้รับฟีเจอร์ใหม่ และแก้ไขบัคท่ีอำจจะมีในเวอร์ชั่นเก่ำ ๆ ด้วย 

3.1 กำรเข้ำโหมดอัพเดทเฟิร์มแวร ์

กำรเข้ำโหมดอพัเดทเฟิร์มแวร์ท ำได ้2 วิธี 

1. ปิดบอร์ด KidMotor V4 จำกนั้นกดปุ่ม BOOT ค้ำงไว้ แล้วเสียบสำย USB-C ไฟสถำนะแบตเตอรี่จะต้องติดสว่ำง

ขึ้นมำ 

2. เสียบสำย USB-C จำกนัน้กดปุม่ BOOT ค้ำงไว้ แล้วกดปุม่ RESET แล้วจึงปล่อยปุม่ BOOT 

หำกเข้ำโหมดอัพเดทเฟิร์มแวรส์ ำเร็จ ใน My Computer จะปรำกฏไดร์ใหมข่ึ้นมำ 

 

3.2 กำรอัพเดทเฟิร์มแวร์จำกไฟล์ .uf2 

ไฟล์ .uf2 เป็นไฟล์ท่ีผู้ผลิตคอมไพล์โค้ดโปรแกรม C/C++ ออกมำ และมีกำรทดสอบแล้วว่ำใช้งำนได้ปกติ สำมำรถ

น ำไปอัพโหลดลงบอร์ด KidMotor V4 เพื่อใช้งำนได้เลย กำรอัพเดทเฟิร์มแวร์ด้วยไฟล์ .uf2 มีขั้นตอนดังนี้ 

  

https://github.com/ArtronShop/KidMotorV4-I2C-bridge
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1) ดำวน์โหลดไฟล์ .uf2 ท่ี Releases · ArtronShop/KidMotorV4-I2C-bridge โดยแนะน ำให้ดำวน์โหลดเวอร์ชั่นล่ำสุด 

 

2) น ำไฟล์ .uf2 ท่ีได ้คัดลอก แล้ววำงลงไปในไดร์ท่ีเพิ่มเข้ำมำใหม่ หรือลำกวำง 

 

3) รอคัดลอกไฟล์จนกว่ำจะเสร็จ จำกนั้นบอร์ด KidMotor V4 จะรีเซ็ตอตัโนมตัิ แล้วเฟิร์มแวร์ตัวใหม่จะท ำงำนทันที 

เป็นอันจบกำรอัพเดทเฟิร์มแวร์ด้วยไฟล์ .uf2 

3.3 กำรอัพเดทเฟิร์มแวร์จำกโค้ดโปรแกรม 

KidMotorV4-I2C-bridge พัฒนำโดยใช้โปรแกรม Arduino IDE ร่วมกับ Arduino-Pico หำกต้องกำรพัฒนำ 

ปรับปรุง หรือเรียนรู้หลักกำรท ำงำน กำรอัพเดทเฟิร์มแวร์จำกโค้ดโปรแกรมมีขั้นตอนดังนี้ 

  

https://github.com/ArtronShop/KidMotorV4-I2C-bridge/releases
https://github.com/ArtronShop/KidMotorV4-I2C-bridge
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1) ติดตั้งโปรแกรม Arduino IDE 

2) ติดตั้ง Arduino-Pico ลงโปรแกรม Arduino IDE 

3) ดำวน์โหลด KidMotorV4-I2C-bridge โดยกดปุ่ม Code เลือก Download ZIP 

 

4) คลำยไฟล์ .zip ออกมำ จะไดไ้ฟล์ KidMotorV4-I2C-bridge-Arduino.ino มำ 

 

5) ท่ีโปรแกรม Arduino IDE ให้เปดิไฟล์ KidMotorV4-I2C-bridge-Arduino.ino ขึ้นมำ จำกนัน้เลือกบอร์ดเป็น 

Raspberry Pi Pico (1) เลือกพอรต์ (2) แล้วกดปุม่อพัโหลดโค้ดโปรแกรม 

 

https://www.arduino.cc/en/software
https://github.com/earlephilhower/arduino-pico
https://github.com/ArtronShop/KidMotorV4-I2C-bridge
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6) รอจนกว่ำจะขึน้ Done uploading เฟิร์มแวร์ใหม่จะท ำงำนทันที 

 

เป็นอันจบขั้นตอนกำรอัพเดทเฟิร์มแวร์จำกโค้ดโปรแกรม
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บทที่ 4 กำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนอุปกรณ์ผ่ำน KidMotor 

 ผู้พัฒนำ KidMotor V4 ได้จัดเตรียมปล๊ักอิน / ส่วนเสริม / ไลบำรี่ ส ำหรับใช้ในโปรแกรม KidBrightIDE, 

KBIDE, microBlock IDE และ ArduinoIDE ไว้ให้แล้ว ผู้ใช้สำมำรถเลือกใช้โปรแกรมใดก็ได้ในกำรพัฒนำ 

4.1 เขียนโปรแกรมสั่งงำนด้วย KidBrightIDE 

รองรับกำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนบอร์ด KidBright32 ทุกรุ่น และบอร์ด OpenKB โดยมีขั้นตอนกำรเริ่มต้นใช้งำน

ดังนี้ 

4.1.1 ติดตั้งปล๊ักอิน KidMotor V4 

1) ดำวน์โหลดปล๊ักอิน KidMotor V4 ได้ท่ี https://store.kidbright.info/plugin/56/KidMotor+V4 โดยเล่ือนมำ

ด้ำนล่ำงของหน้ำ กดข้อควำม ดำวน์โหลดเวอร์ชั่นนี้ 

 

2) จะขึน้ให้ดำวน์โหลดไฟล์ปล๊ักอิน เลือกท่ีเก็บไฟล์ไว้ท่ีใดก็ได้ 

 

  

https://store.kidbright.info/plugin/56/KidMotor+V4
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3) เปิดโปรแกรม KidBrightIDE ขึน้มำ กด Plugin > Install Plugin 

 

4) กดเลือกไฟล์ปล๊ักอนิท่ีได้ดำวน์โหลดมำ (1) แล้วกดปุ่ม Open (2) 

 

5) รอจนกว่ำจะติดตัง้ปล๊ักอินเสร็จ 
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6) หลังจำกติดตั้งปล๊ักอิน KidMotor V4 เสร็จแล้ว โปรแกรมจะปิดและเปิดใหม่อตัโนมัต ิกดท่ีเมน ูปล๊ักอิน > KidMotor 

V4 ก็จะมบีล็อกใหม่เพิม่เข้ำมำแล้ว 

 

4.1.2 กำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนมอเตอร์ 

ปล๊ักอิน KidMotor V4 ได้จัดเตรียมบล็อกค ำสั่งส ำหรับสั่งงำนมอเตอร์โดยแบ่งเป็น 2 กลุ่ม คือกลุ่มบล็อกส ำหรับ

สั่งงำนหุ่นยนต์ (รถ) มีบล็อกดังนี้ 

บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกว่ิงถอยหลัง ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงถอยหลัง ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกเล้ียวซ้ำย ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวซ้ำย (มอเตอร์ซ้ำยหยุดหมุน มอเตอร์ขวำหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัติ 
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บล็อกเล้ียวขวำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวขวำ (มอเตอร์ซ้ำยหมุน มอเตอร์ขวำหยุดหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อก...ด้วยควำมเร็ว ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ/ถอยหลัง/เล้ียวซ้ำย/เล้ียวขวำ ด้วยควำมเร็วท่ีก ำหนด 

 

บล็อกล็อกซ้ำย/ขวำหมุน ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงตำมรูปแบบท่ีก ำหนดโดยก ำหนดควำมเร็วของล้อแต่ละข้ำง หำก

ก ำหนดเป็นค่ำบวก 1 ถึง 100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหน้ำ หำกก ำหนดค่ำเป็นลบ -1 ถึง -100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหลัง หำกก ำหนด

เป็น 0 ล้อจะหยุดหมุน 

 

บล็อกหยุดว่ิง ใชส้ั่งให้หุ่นยนต์หยุดว่ิง (มอเตอร์ทุกตัวหยุดหมุน) 

 

กลุ่มบล็อกสั่งงำนมอเตอร ์มดีังนี ้

มอเตอร์...หมุน... ท่ีควำมเร็ว ใช้ก ำหนดทิศทำงและควำมเร็วของมอเตอร์ท่ีก ำหนด 

 

4.1.3 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์...ก ำหนดองศำ... ใช้ก ำหนดองศำของเซอร์โวมอเตอรข์ำท่ีก ำหนด 

 

เซอร์โวมอเตอร์...ปลดล็อก ใช้ปลดล็อกเซอร์โวมอเตอร ์(หยุดส่งสัญญำณ PWM) 

 

4.1.4 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมอินพตุ/เอำตพ์ุต 

เขียนค่ำดิจิทัล ใช้สั่งให้ช่อง D1 ถึง D5 ส่งสัญญำณดิจิทัลลอจิก 0 หรือ 1 
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อ่ำนค่ำดิจิทัล ใช้อ่ำนค่ำดิจิทัลท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเปน็ตัวเลขจ ำนวนเต็มตำมลอจกิท่ีอ่ำนได้ 

 

อ่ำนค่ำแอนะล็อก ใช้อ่ำนค่ำแอนะล็อกท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเป็นตัวเลขจ ำนวนเตม็ 0 ถึง 4095 

 

เขียนค่ำ PWM ใช้สั่งให้ช่อง D1 ถึง D5 สง่สัญญำณ PWM 

 

4.1.5 กำรเขียนโปรแกรมอ่ำนค่ำจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 

อัลตร้ำโซนิคขำ...อ่ำนระยะ ใช้อ่ำนค่ำระยะจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค หน่วยเซ็นติเมตร 

 

4.1.6 โครงงำนรถว่ิงตำมโปรแกรม 

ตัวอย่ำงเขียนโปรแกรมให้รถว่ิงตำมทิศทำงเป็นสี่เหล่ียมดังนี้ 

 

เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 
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o ใช้บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ เพื่อให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ ตำมระยะทำงท่ีก ำหนดด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็ว 80% 

o ใช้บล็อกเล้ียวซ้ำย เพื่อสั่งใหเ้ล้ียวซ้ำย ก ำหนดระยะเลี้ยวด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็วในกำรเล้ียว 60% 

รถจะว่ิงตรงแล้วเล่ียวซ้ำยไปเรื่อย ๆ ไปเปน็สี่เหล่ียม 

4.1.6 โครงงำนรถว่ิงหนีแสง 

เมื่อน ำแสงเข้ำไปใกล้กบัตัวรถ รถจะว่ิงไปข้ำงหน้ำเพื่อหนแีสง  

 

โครงงำนนี้ใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับแสงบนบอร์ด KidBright32 / OpenKB เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้เงื่อนไข ตรวจสอบว่ำเซ็นเซอร์แสงอ่ำนค่ำแสงไดม้ำกกว่ำ 60% หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำด้วยควำมเร็ว 60% 

o ถ้ำไม่ใช่ ให้ 

 รถหยุดว่ิง 

o หน่วงเวลำกำรท ำงำน 0.1 วินำที 

เมื่อเซ็นเซอร์แสงไดร้ับแสงจำกไฟฉำย รถจะว่ิงไปข้ำงหนำ้เพื่อหนีแสง ตำมท่ีได้เขียนโปรแกรมไว้ 
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4.1.7 โครงงำนรถบังคับ 

โครงงำนนี้ใช้บอร์ด KidBright32/OpenKB จ ำนวน 2 ตัว โดยตัวท่ี 1 ติดอยู่กับรถและบอรด์ KidMotor V4 และ

ตัวท่ี 2 เป็นรีโมทควบคุม 

 

กำรรับ-สง่สัญญำณควบคุมรถใช้ ESP-NOW ซ่ึงตดิตั้งปล๊ักอินเสรมิชื่อ ESP-NOW ตำมขั้นตอนดังนี ้

1) เข้ำไปดำวน์โหลดปล๊ักอนิ ESP-NOW ท่ี https://store.kidbright.info/plugin/18/ESP-NOW กด ดำวน์โหลด

เวอร์ชั่นนี้ ของเวอร์ชั่นล่ำสุด 

 

2) จะขึน้ให้ดำวน์โหลดไฟล์ปล๊ักอินแล้ว ให้บันทึกไฟลนี้ไว้ท่ีใดก็ได้ 

 

  

https://store.kidbright.info/plugin/18/ESP-NOW
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3) ท่ีโปรแกรม KidBrightIDE กด Plugin > Install Plugin 

 

4) กดเลือกไฟล์ปล๊ักอนิท่ีได้ดำวน์โหลดมำ (1) แล้วกดปุ่ม Open (2) 

 

5) รอจนกว่ำจะติดตัง้ปล๊ักอินเสร็จ 
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6) หลังจำกติดตั้งปล๊ักอิน ESP-NOW เสร็จแล้ว โปรแกรมจะปิดและเปิดใหม่อัตโนมัติ กดท่ีเมนู ปล๊ักอิน > ESP-NOW ก็

จะมีบล็อกใหม่เพิ่มเข้ำมำแล้ว 

 

เขียนโปรแกรมท่ีฝั่งรถดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อก ESP-NOW เมื่อได้รับข้อมูล ก ำหนดให้ท ำโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้เมื่อได้รบัข้อมูลจำก ESP-NOW 

o ใช้บล็อก ESP-NOW อ่ำนตัวเลข อ่ำนข้อมูลแบบตัวเลขจำก ESP-NOW แล้วเกบ็ลงตัวแปร x 

o แสดงผลค่ำในตัวแปร x บนแอลอีดี 16x8 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำค่ำในตัวแปร x คือ 1 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 

o ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 2 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 
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 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย 

o ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 3 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวขวำ 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย ให้ 

 สั่งให้รถหยุดว่ิง 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o หน่วงเวลำ 0.5 วินำที 

ท่ีฝั่งรีโมทเขียนโปรแกรมดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 และสวิตช์ 2 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 1 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 2 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 3 ผ่ำน ESP-NOW 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 ส่งเลข 0 ผ่ำน ESP-NOW 

o หน่วงเวลำ 0.05 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว ทดสอบกำรท ำงำนดังนี้ 

 กดปุ่ม S1 และ S2 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 1 และรถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 
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 กดปุ่ม S1 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวซ้ำย 

 กดปุ่ม S2 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวขวำ 

 ไม่กดปุ่มใดเลย ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 0 และรถหยุดว่ิง 

กรณีรถว่ิงทิศทำงไม่ถูกตอ้ง ให้อ่ำนวิธีแก้ไขได้ในภำคผนวก ก 

4.2.9 โครงงำนหุ่นยนต์ดูดฝุ่น 

หุ่นยนต์ดูดฝุ่นมีหลักกำรว่ิงท่ีส ำคัญคือว่ิงไม่ชนขอบผนัง / สิ่งกีกขวำง โดยใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ วัดระยะห่ำง

ระหว่ำงหุ่นยนต์กับผนัง / สิ่งกีดขวำง หำกมีระยะท่ีใกล้เกินไป ตัวหุ่นยนต์จะเล้ียวไปทิศทำงอื่น 

 

จำกหลักกำรว่ิงดังกล่ำวสำมำรถจ ำลองกำรท ำงำน / สร้ำงหุ่นยนต์ดูดฝุ่นได้โดยใช้เซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค โดยต่อเซ็นเซอร์

อัลตร้ำโซนิค HC-SR04p ตำมหัวข้อ 2.6 กำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค แล้วเขียนโปรแกรมดังนี้ 

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 
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o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำระยะห่ำงเซ็นเซอร์กบัสิ่งกีดขวำง น้อยกว่ำกว่ำ 10 เซ็นฯ หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย ด้วยควำมเร็ว 50% เปน็เวลำ 1 วินำที 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 สั่งให้รถว่ิงตรงต่อไป 

o หน่วงเวลำ 0.02 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว รถจะเริ่มว่ิงทันที เมื่อน ำรถวำงลงกับพื้นแล้วเซ็นเซอร์เจอสิง่กีดขวำง รถ

จะเล้ียวซ้ำยเพื่อหลบสิ่งกีดขวำง แล้วว่ิงตรงตอ่ไป 

4.2 เขียนโปรแกรมสั่งงำนด้วย KBIDE 

รองรับกำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนบอร์ด KidBright32 ทุกรุ่น บอร์ด OpenKB บอร์ด IPST-WiFi บอร์ด Arduino 

และบอร์ด ESP32 ทุกรุ่น โดยมีขั้นตอนกำรเริ่มต้นใช้งำนดังนี้ 

4.2.1 ติดตั้งปล๊ักอิน KidMotor V4 

1) ดำวน์โหลดปล๊ักอิน KidMotor V4 ได้ท่ี https://github.com/ArtronShop/kbide-KidMotorV4 โดยกดปุ่ม 

Code เลือก Download ZIP 

 

2) จะขึน้ให้ดำวน์โหลดไฟล์ปล๊ักอิน เลือกท่ีเก็บไฟล์ไว้ท่ีใดก็ได้ 

 

3) คลำยไฟล์ ZIP ด้วยโปรแกรม WinRAR หรือ 7-zip จะได้โฟลเดอร์ kbide-KidMotorV4-main มำ 

 

  

https://github.com/ArtronShop/kbide-KidMotorV4
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4) เปิดโปรแกรม KBIDE ขึ้นมำ กด File > Open Plugin folder 

 

5) โฟลเดอร์ plugin จะเปิดขึน้มำ ให้คัดลอกโฟลเดอร ์kbide-KidMotorV4-main มำใส่ในโฟลเดอร์นี ้
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6) ปิดและเปิดโปรแกรม KBIDE ใหม่อกีครั้ง กดท่ีเมน ูPlugin > KidMotor V4 ก็จะมีบล็อกใหม่เพิม่เข้ำมำแล้ว 

 

4.2.2 กำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนมอเตอร์ 

ปล๊ักอิน KidMotor V4 ได้จัดเตรียมบล็อกค ำสั่งส ำหรับสั่งงำนมอเตอร์โดยแบ่งเป็น 2 กลุ่ม คือกลุ่มบล็อกส ำหรับ

สั่งงำนหุ่นยนต์ (รถ) มีบล็อกดังนี้ 

บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกว่ิงถอยหลัง ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงถอยหลัง ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกเล้ียวซ้ำย ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวซ้ำย (มอเตอร์ซ้ำยหยุดหมุน มอเตอร์ขวำหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกเล้ียวขวำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวขวำ (มอเตอร์ซ้ำยหมุน มอเตอร์ขวำหยุดหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัต ิ
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บล็อก...ด้วยควำมเร็ว ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ/ถอยหลัง/เล้ียวซ้ำย/เล้ียวขวำ ด้วยควำมเร็วท่ีก ำหนด 

 

บล็อกล็อกซ้ำย/ขวำหมุน ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงตำมรูปแบบท่ีก ำหนดโดยก ำหนดควำมเร็วของล้อแต่ละข้ำง หำก

ก ำหนดเป็นค่ำบวก 1 ถึง 100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหน้ำ หำกก ำหนดค่ำเป็นลบ -1 ถึง -100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหลัง หำกก ำหนด

เป็น 0 ล้อจะหยุดหมุน 

 

บล็อกหยุดว่ิง ใชส้ั่งให้หุ่นยนต์หยุดว่ิง (มอเตอร์ทุกตัวหยุดหมุน) 

 

กลุ่มบล็อกสั่งงำนมอเตอร ์มดีังนี ้

มอเตอร์...หมุน... ท่ีควำมเร็ว ใช้ก ำหนดทิศทำงและควำมเร็วของมอเตอร์ท่ีก ำหนด 

 

4.2.3 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์...ก ำหนดองศำ... ใช้ก ำหนดองศำของเซอร์โวมอเตอรข์ำท่ีก ำหนด 

 

เซอร์โวมอเตอร์...ปลดล็อก ใช้ปลดล็อกเซอร์โวมอเตอร ์(หยุดส่งสัญญำณ PWM) 

 

4.2.4 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมอินพตุ/เอำตพ์ุต 

เขียนค่ำดิจิทัล ใช้สั่งให้ชอ่ง D1 ถึง D5 ส่งสัญญำณดิจิทัลลอจิก 0 หรือ 1 

 

อ่ำนค่ำดิจิทัล ใช้อ่ำนค่ำดิจิทัลท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเปน็ตัวเลขจ ำนวนเต็มตำมลอจกิท่ีอ่ำนได้ 
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อ่ำนค่ำแอนะล็อก ใช้อ่ำนค่ำแอนะล็อกท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเป็นตัวเลขจ ำนวนเตม็ 0 ถึง 4095 

 

เขียนค่ำ PWM ใช้สั่งให้ช่อง D1 ถึง D5 สง่สัญญำณ PWM 

 

4.2.5 กำรเขียนโปรแกรมอ่ำนค่ำจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 

อัลตร้ำโซนิคขำ...อ่ำนระยะ ใช้อ่ำนค่ำระยะจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค หน่วยเซ็นติเมตร 

 

4.2.6 โครงงำนรถว่ิงตำมโปรแกรม 

ตัวอย่ำงเขียนโปรแกรมให้รถว่ิงตำมทิศทำงเป็นสี่เหล่ียมดังนี ้

 

เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ เพื่อให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ ตำมระยะทำงท่ีก ำหนดด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็ว 80% 

o ใช้บล็อกเล้ียวซ้ำย เพื่อสั่งใหเ้ล้ียวซ้ำย ก ำหนดระยะเล้ียวด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็วในกำรเล้ียว 60% 

รถจะว่ิงตรงแล้วเล่ียวซ้ำยไปเรื่อย ๆ ไปเปน็สี่เหล่ียม 
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4.2.7 โครงงำนรถว่ิงหนีแสง 

เมื่อน ำแสงเข้ำไปใกล้กบัตัวรถ รถจะว่ิงไปข้ำงหน้ำเพื่อหนแีสง  

 

โครงงำนนี้ใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับแสงบนบอร์ด KidBright32 / OpenKB เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้เงื่อนไข ตรวจสอบว่ำเซ็นเซอร์แสงอ่ำนค่ำแสงไดม้ำกกว่ำ 60% หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำด้วยควำมเร็ว 60% 

o ถ้ำไม่ใช่ ให้ 

 รถหยุดว่ิง 

o หน่วงเวลำกำรท ำงำน 0.1 วินำที 

เมื่อเซ็นเซอร์แสงไดร้ับแสงจำกไฟฉำย รถจะว่ิงไปข้ำงหนำ้เพื่อหนีแสง ตำมท่ีได้เขียนโปรแกรมไว้ 

4.2.8 โครงงำนรถบังคับ 

โครงงำนนี้ใช้บอร์ด KidBright32/OpenKB จ ำนวน 2 ตัว โดยตัวท่ี 1 ติดอยู่กับรถและบอรด์ KidMotor V4 และ

ตัวท่ี 2 เป็นรีโมทควบคุม 
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กำรรับ-สง่สัญญำณควบคุมรถใช้ ESP-NOW ซ่ึงตดิตั้งปล๊ักอินเสรมิชื่อ ESP-NOW ตำมขั้นตอนดังนี ้

1) ติดตั้งปล๊ักอิน ESP-NOW โดยกดท่ีเมนู Plugin 

 

2) ช่องค้นหำ พมิพ์ ESP-NOW (1) จำกนั้นกดปุม่ติดตั้ง (2) 
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3) เมื่อติดตั้งเสร็จแล้ว ชื่อ ESP-NOW จะขึ้นมำอยู่ในรำยกำร Installed (ดังรูป) ให้กดปิดหน้ำต่ำง Plugin Manager ไป

ได้เลย 

 

4) หลังจำกติดตั้งปล๊ักอิน ESP-NOW เสร็จแล้ว กดท่ีเมนู Plugin > ESP-NOW ก็จะมีบล็อกใหม่เพิ่มเข้ำมำแล้ว 
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เขียนโปรแกรมท่ีฝั่งรถดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อก ESP-NOW เมื่อได้รับข้อมูล ก ำหนดให้ท ำโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้เมื่อได้รบัข้อมูลจำก ESP-NOW 

o ใช้บล็อก ESP-NOW อ่ำนตัวเลข อ่ำนข้อมูลแบบตัวเลขจำก ESP-NOW แล้วเกบ็ลงตัวแปร x 

o แสดงผลค่ำในตัวแปร x บนแอลอีดี 16x8 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำค่ำในตัวแปร x คือ 1 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 

o ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 2 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย 

o ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 3 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวขวำ 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย ให้ 

 สั่งให้รถหยุดว่ิง 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o หน่วงเวลำ 0.5 วินำที 
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ท่ีฝั่งรีโมทเขียนโปรแกรมดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 และสวิตช์ 2 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 1 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 2 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 3 ผ่ำน ESP-NOW 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 ส่งเลข 0 ผ่ำน ESP-NOW 

o หน่วงเวลำ 0.05 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว ทดสอบกำรท ำงำนดังนี้ 

 กดปุ่ม S1 และ S2 ฝัง่รีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 1 และรถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 

 กดปุ่ม S1 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวซ้ำย 

 กดปุ่ม S2 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวขวำ 

 ไม่กดปุ่มใดเลย ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 0 และรถหยุดว่ิง 

กรณีรถว่ิงทิศทำงไม่ถูกตอ้ง ให้อ่ำนวิธีแก้ไขได้ในภำคผนวก 
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4.2.9 โครงงำนหุ่นยนต์ดูดฝุ่น 

หุ่นยนต์ดูดฝุ่นมีหลักกำรว่ิงท่ีส ำคัญคือว่ิงไม่ชนขอบผนัง / สิ่งกีกขวำง โดยใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ วัดระยะห่ำง

ระหว่ำงหุ่นยนต์กับผนัง / สิ่งกีดขวำง หำกมีระยะท่ีใกล้เกินไป ตัวหุ่นยนต์จะเล้ียวไปทิศทำงอื่น 

 

จำกหลักกำรว่ิงดังกล่ำวสำมำรถจ ำลองกำรท ำงำน / สร้ำงหุ่นยนต์ดูดฝุ่นได้โดยใช้เซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค โดยต่อเซ็นเซอร์

อัลตร้ำโซนิค HC-SR04p ตำมหัวข้อ 2.6 กำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค แล้วเขียนโปรแกรมดังนี้ 

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำระยะห่ำงเซ็นเซอร์กบัสิ่งกีดขวำง น้อยกว่ำกว่ำ 10 เซ็นฯ หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย ด้วยควำมเร็ว 50% เปน็เวลำ 1 วินำที 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 สั่งให้รถว่ิงตรงต่อไป 
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o หน่วงเวลำ 0.02 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว รถจะเริ่มว่ิงทันที เมื่อน ำรถวำงลงกับพื้นแล้วเซ็นเซอร์เจอสิง่กีดขวำง รถ

จะเล้ียวซ้ำยเพื่อหลบสิ่งกีดขวำง แล้วว่ิงตรงตอ่ไป 

4.3 เขียนโปรแกรมสั่งงำนด้วย microBlock IDE 

รองรับกำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนบอร์ด KidBright32 ทุกรุ่น บอร์ด OpenKB บอร์ด IPST-WiFi โดยมีขั้นตอน

กำรเริ่มต้นใช้งำนดังนี้ 

4.4.1 ติดตั้งปล๊ักอนิ KidMotor V4 

1) เปิดโปรแกรม microBlock IDE ขึน้มำ กดปุม่ Extension 

 

2) หน้ำต่ำง Extension จะเปิดขึ้นมำ ให้ค้นหำ KidMotor (1) แล้วกดปุม่ Install (2) 

 

3) รอจนกว่ำจะติดตั้งเสร็จ เมื่อติดตั้งเสร็จแล้วจะมีเครือ่งหมำยถูกแสดง (1) ให้กดปิดหน้ำต่ำงไปได้เลย (2) 
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4) ท่ีหมวด KidMotorV3 จะมบีล็อกเพิม่ขึ้นมำแล้ว 

 

4.4.2 กำรเขียนโปรแกรมสั่งงำนมอเตอร ์

ปล๊ักอิน KidMotor V4 ได้จัดเตรียมบล็อกค ำสั่งส ำหรับสั่งงำนมอเตอร์โดยแบ่งเป็น 2 กลุ่ม คือกลุ่มบล็อกส ำหรับ

สั่งงำนหุ่นยนต์ (รถ) มีบล็อกดังนี้ 

บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกว่ิงถอยหลัง ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงถอยหลัง ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ีก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะ

หยุดว่ิงอัตโนมัติ 
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บล็อกเล้ียวซ้ำย ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวซ้ำย (มอเตอร์ซ้ำยหยุดหมุน มอเตอร์ขวำหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อกเล้ียวขวำ ใช้สั่งให้หุ่นยนต์เล้ียวขวำ (มอเตอร์ซ้ำยหมุน มอเตอร์ขวำหยุดหมุน) ด้วยควำมเร็ว และเวลำท่ี

ก ำหนด โดยเมื่อครบเวลำแล้ว หุ่นยนต์จะหยุดว่ิงอัตโนมัติ 

 

บล็อก...ด้วยควำมเร็ว ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงไปข้ำงหน้ำ/ถอยหลัง/เล้ียวซ้ำย/เล้ียวขวำ ด้วยควำมเร็วท่ีก ำหนด 

 

บล็อกล็อกซ้ำย/ขวำหมุน ใช้สั่งให้หุ่นยนต์ว่ิงตำมรูปแบบท่ีก ำหนดโดยก ำหนดควำมเร็วของล้อแต่ละข้ำง หำก

ก ำหนดเป็นค่ำบวก 1 ถึง 100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหน้ำ หำกก ำหนดค่ำเป็นลบ -1 ถึง -100 ล้อจะหมุนไปด้ำนหลัง หำกก ำหนด

เป็น 0 ล้อจะหยุดหมุน 

 

บล็อกหยุดว่ิง ใชส้ั่งให้หุ่นยนต์หยุดว่ิง (มอเตอร์ทุกตัวหยุดหมุน) 

 

กลุ่มบล็อกสั่งงำนมอเตอร ์มดีังนี ้

มอเตอร์...หมุน... ท่ีควำมเร็ว ใช้ก ำหนดทิศทำงและควำมเร็วของมอเตอร์ท่ีก ำหนด 

 

4.4.3 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร ์

เซอร์โวมอเตอร์...ก ำหนดองศำ... ใช้ก ำหนดองศำของเซอร์โวมอเตอรข์ำท่ีก ำหนด 

 

เซอร์โวมอเตอร์...ปลดล็อก ใช้ปลดล็อกเซอร์โวมอเตอร ์(หยุดส่งสัญญำณ PWM) 

 

  



  คู่มือกำรใช้งำน KidMotor V4 เปน็บอรด์เสรมิขบัมอเตอร์ 

แก้ไขล่ำสุด 10 เมษำยน 2565  หน้ำท่ี 49 

4.4.4 กำรเขียนโปรแกรมควบคุมอินพุต/เอำตพ์ุต 

เขียนค่ำดิจิทัล ใช้สั่งให้ช่อง D1 ถึง D5 ส่งสัญญำณดิจิทัลลอจิก 0 หรือ 1 

 

อ่ำนค่ำดิจิทัล ใช้อ่ำนค่ำดิจิทัลท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเปน็ตัวเลขจ ำนวนเต็มตำมลอจกิท่ีอ่ำนได้ 

 

อ่ำนค่ำแอนะล็อก ใช้อ่ำนค่ำแอนะล็อกท่ีช่อง D1 ถึง D5 ให้ค่ำเป็นตัวเลขจ ำนวนเตม็ 0 ถึง 4095 

 

เขียนค่ำ PWM ใช้สั่งให้ช่อง D1 ถึง D5 สง่สัญญำณ PWM 

 

4.4.5 กำรเขียนโปรแกรมอ่ำนค่ำจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 

อัลตร้ำโซนิคขำ...อ่ำนระยะ ใช้อ่ำนค่ำระยะจำกเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค หน่วยเซ็นติเมตร 

 

4.4.6 โครงงำนรถว่ิงตำมโปรแกรม 

ตัวอย่ำงเขียนโปรแกรมให้รถว่ิงตำมทิศทำงเป็นสี่เหล่ียมดังนี้ 
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เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกว่ิงไปข้ำงหน้ำ เพื่อให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ ตำมระยะทำงท่ีก ำหนดด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็ว 80% 

o ใช้บล็อกเล้ียวซ้ำย เพื่อสั่งใหเ้ล้ียวซ้ำย ก ำหนดระยะเลี้ยวด้วยเวลำ ด้วยควำมเร็วในกำรเล้ียว 60% 

รถจะว่ิงตรงแล้วเล่ียวซ้ำยไปเรื่อย ๆ ไปเปน็สี่เหล่ียม 

4.4.7 โครงงำนรถว่ิงหนีแสง 

เมื่อน ำแสงเข้ำไปใกล้กบัตัวรถ รถจะว่ิงไปข้ำงหน้ำเพื่อหนแีสง  

 

โครงงำนนี้ใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับแสงบนบอร์ด KidBright32 / OpenKB เขียนโปรแกรมได้ดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ เพือ่ก ำหนดให้โค้ดโปรแกรมต่อไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 
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o ใช้เงื่อนไข ตรวจสอบว่ำเซ็นเซอร์แสงอ่ำนค่ำแสงไดม้ำกกว่ำ 60% หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำด้วยควำมเร็ว 60% 

o ถ้ำไม่ใช่ ให้ 

 รถหยุดว่ิง 

o หน่วงเวลำกำรท ำงำน 0.1 วินำที 

เมื่อเซ็นเซอร์แสงไดร้ับแสงจำกไฟฉำย รถจะว่ิงไปข้ำงหนำ้เพื่อหนีแสง ตำมท่ีได้เขียนโปรแกรมไว้ 

4.4.8 โครงงำนรถบังคับ 

โครงงำนนี้ใช้บอร์ด KidBright32/OpenKB จ ำนวน 2 ตัว โดยตัวท่ี 1 ติดอยู่กับรถและบอรด์ KidMotor V4 และ

ตัวท่ี 2 เป็นรีโมทควบคุม 

 

กำรรับ-สง่สัญญำณควบคุมรถใช้ ESP-NOW ซ่ึงตดิตั้งปล๊ักอินเสรมิชื่อ ESP-NOW ตำมขั้นตอนดังนี ้

1) ติดตั้งปล๊ักอิน ESP-NOW โดยกดท่ีเมนู Plugin 

 

2) ช่องค้นหำ พมิพ์ ESP-NOW (1) จำกนั้นกดปุม่ Install (2) 
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3) รอจนกว่ำจะติดตั้งเสร็จ เมื่อติดตั้งเสร็จแล้วจะมีเครือ่งหมำยถูกแสดง (1) ให้กดปิดหน้ำต่ำงไปได้เลย (2) 

 

4) ท่ีหมวด KidMotorV3 จะมบีล็อกเพิม่ขึ้นมำแล้ว 
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เขียนโปรแกรมท่ีฝั่งรถดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้วนรอบ สั่งให้โปรแกรมตอ่ไปนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไข ตรวจสอบว่ำขณะนี้อ่ำนขอ้มูลจำก ESP-NOW ได้หรอืไม่ ถ้ำได ้ให้ท ำโค้ดต่อไปนี ้

 ใช้บล็อก ESP-NOW อ่ำนตัวเลข อ่ำนข้อมูลแบบตัวเลขจำก ESP-NOW แล้วเกบ็ลงตัวแปร 

x 

 แสดงผลค่ำในตัวแปร x บนแอลอีดี 16x8 

 ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำค่ำในตัวแปร x คือ 1 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 

 ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 2 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย 

 ถ้ำไม่ใช่ ตรวจสอบว่ำ x คือ 3 ใช่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวขวำ 

 ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย ให้ 

 สั่งให้รถหยุดว่ิง 

o หน่วงเวลำ 0.05 วินำที 
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ท่ีฝั่งรีโมทเขียนโปรแกรมดังนี ้

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 และสวิตช์ 2 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 1 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 2 ผ่ำน ESP-NOW 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำสวิตช์ 1 กดอยู่หรือไม่ ถ้ำใช่ 

 ส่งเลข 3 ผ่ำน ESP-NOW 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 ส่งเลข 0 ผ่ำน ESP-NOW 

o หน่วงเวลำ 0.05 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว ทดสอบกำรท ำงำนดังนี้ 

 กดปุ่ม S1 และ S2 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 1 และรถว่ิงไปข้ำงหน้ำ 

 กดปุ่ม S1 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวซ้ำย 

 กดปุ่ม S2 ฝั่งรีโมทค้ำงไว้ ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 2 และรถเล้ียวขวำ 

 ไม่กดปุ่มใดเลย ท่ีฝั่งรถ แอลอีดี 16x8 จะแสดงเลข 0 และรถหยุดว่ิง 

กรณีรถว่ิงทิศทำงไม่ถูกตอ้ง ให้อ่ำนวิธีแก้ไขได้ในภำคผนวก 
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4.4.9 โครงงำนหุ่นยนต์ดูดฝุ่น 

หุ่นยนต์ดูดฝุ่นมีหลักกำรว่ิงท่ีส ำคัญคือว่ิงไม่ชนขอบผนัง / สิ่งกีกขวำง โดยใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ วัดระยะห่ำง

ระหว่ำงหุ่นยนต์กับผนัง / สิ่งกีดขวำง หำกมีระยะท่ีใกล้เกินไป ตัวหุ่นยนต์จะเล้ียวไปทิศทำงอื่น 

 

จำกหลักกำรว่ิงดังกล่ำวสำมำรถจ ำลองกำรท ำงำน / สร้ำงหุ่นยนต์ดูดฝุ่นได้โดยใช้เซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค โดยต่อเซ็นเซอร์

อัลตร้ำโซนิค HC-SR04p ตำมหัวข้อ 2.6 กำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค แล้วเขียนโปรแกรมดังนี้ 

 

หลักกำรท ำงำนของโปรแกรม 

 ใช้บล็อกวนรอบ ก ำหนดโปรแกรมภำยใต้บล็อกนี้ท ำงำนตลอดเวลำ 

o ใช้บล็อกเงื่อนไขตรวจสอบว่ำระยะห่ำงเซ็นเซอร์กบัสิ่งกีดขวำง น้อยกว่ำกว่ำ 10 เซ็นฯ หรือไม ่ถ้ำใช่ 

 สั่งให้รถเล้ียวซ้ำย ด้วยควำมเร็ว 50% เปน็เวลำ 1 วินำที 

o ถ้ำไม่ตรงกับเงื่อนไขใดเลย 

 สั่งให้รถว่ิงตรงต่อไป 
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o หน่วงเวลำ 0.02 วินำที 

หลังจำกอัพโหลดโปรแกรมท่ีฝั่งรถและฝั่งรีโมทแล้ว รถจะเริ่มว่ิงทันที เมื่อน ำรถวำงลงกับพื้นแล้วเซ็นเซอร์เจอสิง่กีดขวำง รถ

จะเล้ียวซ้ำยเพื่อหลบสิ่งกีดขวำง แล้วว่ิงตรงตอ่ไป 
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ภำคผนวก 

(ก) กำรแก้ปัญหำรถวิ่งผิดทิศทำง 

เกิดจำกต่อมอเตอร์ไม่ถูกต้อง หรือผิดขั้ว แนะน ำให้ด ำเนินกำรตรวจสอบตำมขั้นตอนดังนี ้(หำกขั้นตอนใดไมพ่บ

ปัญหำ ให้ข้ำมขั้นตอนนัน้ไปได้เลย 

1. ช่องต่อมอเตอร์ 1 ต้องต่อเข้ำกับมอเตอร์ซ้ำย 

2. ช่องต่อมอเตอร์ 2 ต้องต่อเข้ำกับมอเตอร์ขวำ 

3. ใช้บล็อกเดินหน้ำ มอเตอร์ซ้ำย และขวำ ต้องหมุนในทิศทำงท่ีพำรถว่ิงไปด้ำนหน้ำ หำกมอเตอร์ข้ำงใดหมุนผิด

ทิศทำง ให้สลับขั้วต่อมอเตอร์ช่องนั้น ๆ 

4. ใช้บล็อกเล้ียวซ้ำย ล้อซ้ำยจะต้องไม่หมุน ส่วนล้อขวำจะหมุนไปในทิศทำงท่ีพำรถว่ิงไปด้ำนหน้ำ 

a. ถ้ำล้อซ้ำยหมุน แต่ล้อขวำไม่หมุน แสดงว่ำต่อมอเตอร์สลับช่อง ให้ย้ำยสำยต่อมอเตอร์ช่อง 1 ไปช่อง 2 

และย้ำยช่อง 2 ไปช่อง 1 (สลับช่องต่อมอเตอร์) 

b. ถ้ำล้อขวำหมุนผิดทิศทำง ให้สลับขั้วต่อมอเตอร์ขวำ 

5. ใช้บล็อกเล้ียวขวำ ล้อซ้ำยจะหมุนไปในทิศทำงท่ีพำรถไปข้ำงหน้ำ ส่วนล้อขวำจะไม่หมุน 

a. ถ้ำล้อซ้ำยไม่หมุน แต่ล้อขวำหมุน แสดงว่ำต่อมอเตอร์สลับช่อง ให้ย้ำยสำยต่อมอเตอร์ช่อง 1 ไปช่อง 2 

และย้ำยช่อง 2 ไปช่อง 1 (สลับช่องต่อมอเตอร์) 

b. ถ้ำล้อซ้ำยหมุนผิดทิศทำง ให้สลับขั้วต่อมอเตอร์ซ้ำย 

6. ใช้บล็อกถอยหลัง มอเตอร์ซ้ำย และขวำ ต้องหมุนในทิศทำงท่ีพำรถว่ิงถอยหลัง หำกมอเตอร์ข้ำงใดหมุนผิด

ทิศทำง ให้สลับขั้วต่อมอเตอร์ช่องนั้น ๆ 
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บริษัท อำร์ทรอน ชอป จ ำกัด รับพัฒนำสินค้ำอิเล็กทรอนิกส์ บอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ ด้ำนระบบ 

IoT พัฒนำเว็บไซต์ระบบ IoT ด้วย ReactJS / Next.js รับท ำระบบหลังบ้ำนให้อุปกรณ์ IoT 

รับเขียนเฟิร์มแวร์อุปกรณ์ IoT ด้วย Arduino IDE / PlatformIO / Atmel Studio / MPLAB 

IDE / STM32CubeIDE / IAR / ESP-IDF / Arm Keil รับจัดหำชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ ออก

ใบเสนอรำคำ และใบก ำกับภำษีได้ 
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