
mikroRover Lite
1. รายการอุุปกรณ์์

บอร์์ดควบคุม KidMotor V4i พร์้อมสาย USB-C ติิดติ้�งมา
พร์้อมกั้บแผ่่นร์องพลาสติิกั, เสาร์องพลาสติิกัและนอติไนลอน

แผ่่นฐาน Rover-X

มอเติอร์์พร์้อมเฟืืองขั้บ ร์ุ่น BO-1 
อ้ติร์าทด 48:1 x 2

ล้อพลาสติิกั ATX พร์้อมยาง
และสกัร์ูเกัลียวปล่อยสำาหร์้บขั้นยึด x 2

ล้ออิสร์ะ 25 มม.

ฉากัโลหะ 2 x 3 ร์ ู x 2 แผ่น่ยดึมอเติอร์์ x 4

สกัร์ู 3 x 35 มม.

สกัรู์ 3 x 30 มม. x 4

สกัร์ู 3 x 10 มม. x 10 

สกัรู์ 3 x 6 มม.  x 6

นอติไส้พลาสติิกั

นอติ 3 มม. x 8 

เสาร์องโลหะ 3 x 25 มม.  x 2 

เสาร์องโลหะ 3 x 10 มม. x 8 

ZX-03 มินิบอร์์ดวงจร์ติร์วจจ้บแสงสะท้อน
อินฟืร์าเร์ดพร์้อมสายส้ญญาณ x 2

แทง่ต่ิอพลาสติกิั 5 ร์ ู x 2 

ปร์ะแจพลาสติิกัขั้นนอติ 3 มม.

เอกสารแนะนำาการประกอบหุ่่�นยนต์์
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2. ขั้้�นตอุนการประกอุบ 

ขั้้�นตอนที่่� 2.1

(2.1.1) ยึึดมอเตอร์์เข้้ากัับแผ่่นฐาน โดยึนำาชุุดมอเตอร์์พร้์อมเฟืืองขั้บวางบนฐานหุุ่่นยึนต์ โดยึหัุ่นแกันหุ่มุนหุ่ลัักั (สีีชุมพู)

ออกัด้านนอกั

(2.1.2) นำาแผ่่นยึึดมอเตอร์์เสีียึบเข้้าไปในชุ่อง ปร์ับเลั่�อนมอเตอร์์แลัะแผ่่นยึึดจนตำาแหุ่น่งร์ูตร์งกััน จากันั�นนำาสีกัร์ู 3 x 30 มม. 

สีอดเข้า้ร์ยูึดึมอเตอร์ ์แลัะแผ่น่ยึดึมอเตอร์อ์กีัตัวหุ่นึ�ง แลัว้ข้นัดว้ยึนอต 3 มม. ใหุ่แ้นน่ ดงัร์ปูที่ี� 1 จากันั�นตดิตั�งมอเตอร์อ์กีัหุ่นึ�งตวัใหุ่เ้ร์ยีึบร์อ้ยึ

รููปที่่� 1 ติิดติ้�งมอเติอรู์เข้้ากั้บแผ่่นฐาน
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ขั้้�นตอนที่่� 2.2

(2.2.1) นำาฉากัโลัหุ่ะ 2 x 3 ร์ูยึึดเข้้ากัับแผ่่นฐานด้านหุ่น้าด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม. ตามตำาแหุ่น่งดังร์ูปที่ี� 2

รููปที่่� 2 ยึึดฉากัโลหะสำำาหรู้บติิดติ้�งล้ออิสำรูะ
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ขั้้�นตอนที่่� 2.3

นำาลั้ออิสีร์ะวางร์ะหุ่ว่างฉากัโลัหุ่ะ จากันั�นใชุ้สีกัร์ู 3 x 35 มม. ร์้อยึเข้้าไป แลั้วข้ันยึึดด้วยึนอตไสี้พลัาสีติกั 3 มม. แนะนำาใหุ่้ใชุ้

ปร์ะแจพลัาสีติกัเพ่�อชุ่วยึจับนอตไม่ใหุ่้หุ่มุนตามข้ณะข้ันสีกัร์ู ดังร์ูปที่ี� 3

รููปที่่� 3 ติิดติ้�งล้ออิสำรูะ

ขั้้�นตอนที่่� 2.4

นำาเสีาร์องโลัหุ่ะ 3 x 10 มม. ยึึดเข้้ากัับแผ่่นฐานด้วยึสีกัร์ู 3 x 6 มม. จำานวน 4 ตัวตามร์ูปที่ี� 4

รููปที่่� 4 ติิดติ้�งเสำารูองโลหะ 4 ติ้ว สำำาหรู้บรูองรู้บบอรู์ดควบคุม
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ขั้้�นตอนที่่� 2.5 

(2.5.1) สีวมยึางเข้้ากัับลั้อ ATX ที่ำาที่ั�งสีองชุุด

(2.5.2) นำาล้ัอพลัาสีติกั ATX พร้์อมยึางสีวมเข้้ากัับแกันหุ่มุนข้องมอเตอร์์ที่ั�งสีองตัว แลั้วข้ันสีกัร์ูเกัลีัยึวปลั่อยึ 2 มม.

เพ่�อยึึดใหุ่้แน่น ดังร์ูปที่ี� 5

รููปที่่� 5 สำวมล้อและข้้นยึึดเข้้ากั้บแกันหมุนข้องมอเติอรู์ไฟติรูงที่้�งสำองติ้ว
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ขั้้�นตอนที่่� 2.6

นำาบอร์์ด KidMotor V4i ทีี่�มาพร้์อมกัับแผ่่นร์องแลัะแบตเตอร์ี�ยึึดเข้้ากัับเสีาร์องโลัหุ่ะทีี่�ติดตั�งไว้จากัข้ั�นตอนทีี่� 2.4 ด้วยึ

สีกัร์ู 3 x 6 มม. จำานวน 4 ตัว ตามร์ูปที่ี� 6

รููปที่่� 6 ติิดติ้�งบอรู์ดควบคุม KidMotor V4i  
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ขั้้�นตอนที่่� 2.7

เสีียึบสีายึต่อมอเตอร์์ด้านซ้้ายึเข้้ากัับจุดต่อมอเตอร์์ 1 ข้องบอร์์ด KidMotor V4i แลัะต่อสีายึมอเตอร์์ด้านข้วาเข้้ากัับ

จุดต่อมอเตอร์์ 2 ข้องบอร์์ด KidMotor V4i ดังร์ูปที่ี� 7 จากันั�นตร์วจสีอบข้ั�วข้องกัาร์เชุ่�อมต่อมอเตอร์์ โดยึที่ดสีอบหุ่มุนลั้อ ดังแสีดงแนวที่าง

กัาร์ที่ดสีอบตามร์ูปที่ี� 8 สีังเกัตสีีข้อง LED ข้องวงจร์ข้ับมอเตอร์์บนบอร์์ด KidMotor V4i โดยึหุ่ากักัาร์ต่อข้ั�วมอเตอร์์ถููกัต้อง จะได้ผ่ลัดังนี�

  • หุ่มุนลั้อไปข้้างหุ่น้า LED ติดเป็นสีีเข้ียึวตามจังหุ่วะกัาร์หุ่มุนลั้อ

  • หุ่มุนลั้อไปที่างด้านหุ่ลััง LED ติดเป็นสีีนำ�าเงินตามจังหุ่วะกัาร์หุ่มุนลั้อ

ถู้าได้ผ่ลักัาร์ที่ดสีอบเป็นสีีตร์งกัันข้้าม ใหุ่้กัลัับข้ั�วข้องกัาร์ต่อสีายึมอเตอร์์แลั้วที่ดสีอบใหุ่ม่อีกัคร์ั�ง

รููปที่่� 7 กัารูติ่อสำายึมอเติอรู์เข้้ากั้บจุุดติ่อมอเติอรู์บนบอรู์ด KidMotor V4i
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รููปที่่� 8 แสำดงแนวที่างกัารูติรูวจุสำอบกัารูติ่อมอเติอรู์ว่าถููกัข้้�วหรูือไม่  

ขั้้�นตอนที่่� 2.8

นำามนิบิอร์์ดวงจร์ตร์วจจับแสีงสีะท้ี่อนอินฟืร์าเร์ด ZX-03 

ยึึดกัับเสีาร์องโลัหุ่ะ 3 x 25 มม. ด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม. ที่ำา 2 ชุุดดัง

ร์ูปที่ี� 9

รููปที่่� 9 ยึึดเสำารูองโลหะ 3 x 25 มม. เข้้ากั้บมินิบอรู์ด ZX-03 
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รููปที่่� 10 ติิดติ้�งแที่่งติ่อพลาสำติิกั 5 รูู กั้บโครูงหุ่นยึนติ์ 

ขั้้�นตอนที่่� 2.9

นำาแที่่งต่อพลัาสีติกั 5 ร์ู ยึึดกัับโคร์งหุุ่่นยึนต์ตามตำาแหุ่น่งที่ี�กัำาหุ่นดในร์ูปที่ี� 10 ด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม. แลัะนอต 3 มม.
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ขั้้�นตอนที่่� 2.10

นำามนิบิอร์ด์ ZX-03 ทีี่�ตดิตั�งเสีาร์องโลัหุ่ะจากัข้ั�นตอนทีี่� 2.8 ยึดึเข้้ากับัแท่ี่งตอ่ 5 ร์ทีูี่�ตดิตั�งเข้า้กับัโคร์งหุุ่่นยึนต์จากัขั้�นตอนทีี่� 2.9 

ตามตำาแหุ่น่งในร์ูปที่ี� 11 ด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม.  

รููปที่่� 11 ติิดติ้�งมินิบอรู์ด ZX-03 เข้้ากั้บโครูงหุ่นยึนติ์
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ขั้้�นตอนที่่� 2.11

ต่อสีายึจากัมินิบอร์์ด ZX-03 ด้านซ้้ายึเข้้าที่ี�จุดต่อพอร์์ต D2 สี่วนมินิบอร์์ด ZX-03 ด้านข้วาต่อเข้้ากัับจุดต่อพอร์์ต D1

ดังร์ูปที่ี� 12 ต่อสีายึแบตเตอร์ี�เข้้าทีี่�จุดต่อ BATT บนบอร์์ดควบคุม KidMotor V4i จะได้หุุ่่นยึนต์ mikroRover-Lite ดังร์ูปทีี่� 13

พร์้อมสีำาหุ่ร์ับกัาร์พัฒนาโปร์แกัร์มต่อไป 

รููปที่่� 12 ติ่อสำายึจุากัมินิบอรู์ด ZX-03 เข้้ากั้บจุุดติ่อพอรู์ติดิจุิที่้ลข้องบอรู์ดควบคุม KidMotor V4i
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รููปที่่� 13 หุ่นยึนติ์ mikroRover-Lite เม่�อปรูะกัอบเรูียึบรู้อยึ พรู้อมใช้้งาน 
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รููปที่่� 14 ช้ิ�นสำ่วนสำำาหรู้บปรูะกัอบและติิดติ้�งโมดูลติรูวจุจุ้บว้ติถูุ ZX-SONAR1M

รููปที่่� 15 ปรูะกัอบฉากัโลหะเช้้ากั้บ ZX-SONAR1M

3. ติดต้�งโมดูลตรวจจ้บว้ตถุุ ZX-SONAR1M

(3.1) เตร์ียึมชุิ�นสี่วนตามร์ูปที่ี� 14

(3.2) นำาโมดูลัตร์วจจับวัตถูุ ZX-SONAR1M ยึึดกัับฉากัโลัหุ่ะ 2 x 3 ร์ู ด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม. ดังร์ูปที่ี� 15

สกรู 3 x 10 มม.

มุมดานขวามุมดานซาย

ฉากโลหะ 2 x 3 รู 
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(3.3) ติดตั�งโมดูลั ZX-SONAR1M ที่ี�ยึึดฉากัโลัหุ่ะจากัข้ั�นตอนที่ี� 3.2 ที่ี�ด้านหุ่น้าข้องโคร์งหุุ่่นยึนต์ด้วยึสีกัร์ู 3 x 10 มม.

แลั้วใชุ้เสีาร์อง 3 x 10 มม. ข้ันใหุ่้แน่นที่ั�งสีองข้้าง ดังร์ูปที่ี� 16

ใชเสารอง 3 x 10 มม. ขันเขากับ

สกรู 3x10 มม. จากดานลางใหแนน

รููปที่่� 16 ปรูะกัอบโมดูล ZX-SONAR1M เข้้ากั้บโครูงหุ่นยึนติ์
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(3.4) ต่อสีายึจากัโมดูลั ZX-SONAR1M เข้้าที่ี�จุดต่อ

พอร์์ต D5/A1 บนบอร์์ดควบคุม KidMotor V4i แสีดงดังร์ูปที่ี� 17

รูปูที่่� 17 ติอ่สำายึจุากัโมดลู ZX-SONAR1M เข้า้กับ้บอรูด์ควบคมุ 

KidMotor V4i

รููปที่่� 18 ติิดติ้�งเสำารูองเข้้ากั้บโครูงหุ่นยึนติ์

ต่่อสายจากโมดููล 
ZX-SONAR1M เข้้ากับ
จุดูต่่อพอร์์ต่ D5/A1

4. ติดต้�งกลไกหนีบจ้บว้ตถุุ Gripper-X
(4.1) สีอดสีกัร์ู 3 x 10 มม. จากัด้านลั่างเข้้ากัับ

โคร์งหุุ่่นยึนต์แลัะเสีาร์องโลัหุ่ะ 3 x 10 มม. ดังร์ูปที่ี� 18

โครงหุนยนต

โครงหุนยนต

เสารองโลหะ

3 x 10 มม.

เสารองโลหะ

3 x 10 มม.

สกรู 3 x 6 มม.

สกรู 3 x 6 มม.

ตําแหนงติดตั้ง

เสาโลหะ 3 x 10 มม.

(4.2) ข้นัสีกัร์ ู3 x 10 มม. เข้า้กับักัลัไกัหุ่นบีจบัวตัถูุ 

Gripper-X ใหุ่้แน่นที่ั�งสีองข้้าง ดังร์ูปที่ี� 19
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(4.3) ต่อสีายึจากัเซ้อร์์โวมอเตอร์์ที่ี�ที่ำาหุ่น้าที่ี�หุ่นีบจับวัตถูุ (Grip-Servo motor) เข้้ากัับพอร์์ต SV1 (GPIO18) แลัะต่อสีายึจากั

เซ้อร์์โวมอเตอร์์ที่ี�ที่ำาหุ่น้าที่ี�ยึกัวัตถูุ (Lift-Servo moter) เข้้ากัับพอร์์ต SV2 (GPIO19) ดังร์ูปที่ี� 20

รููปที่่� 19 ติิดติ้�งกัลไกัหน่บจุ้บว้ติถูุ Gripper-X เข้้ากั้บโครูงหุ่นยึนติ์ รููปที่่� 20 ติ่อสำายึกัลไกัหน่บจุ้บว้ติถูุ Gripper-X เข้้ากั้บบอรู์ด

ควบคุม KidMotor V4i

รููปที่่� 21 หุ่นยึนติ์ mikroRove เม่�อปรูะกัอบเรูียึบรู้อยึ พรู้อมเข้ียึนโปรูแกัรูมใช้้งาน

Grip-Servo moter

ต่่อเข้้ากับ SV1 (GPIO18)

Lift-Servo moter

ต่่อเข้้ากับ SV2 (GPIO19)




