
หุ่นยนต์ชุดนี้ เหมาะสำหรับนำไปศึกษาและเรียนรู้ทั้ง แม็คคานิกส์ อิเล็กทรอนิกส์ 
และการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์

สิ่งที่ผู้เรียนจะได้รับ
1.ได้เรียนรู้เกี่ยวกับการสั่งงานหุ่นยนต์ผ่านแอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์มือถือ
2.ได้เรียนรู้เกี่ยวกับการเขียนโปรแกรม ARDUINO
3.ได้เรียนรู้เกี่ยวกับการเขียนแอพพลิเคชั่นที่ใช้กับโทรศัพท์มือถือระบบ ANDROID
4.ได้เรียนรู้และพัฒนาการสั่งงานผ่านระบบ Internet of Things (IoT)
¢éÍÁÙÅ·Ò§´éÒ¹à·¤¹Ô¤
- ใช้แหล่งจ่ายไฟขนาด 6 โวลท์ดีซี 
- กินกระแสสูงสุดประมาณ 500 มิลลิแอมป์
- สามารถใช้แอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์มือถือควบคุมหุ่นยนต์ได้ ผ่านระบบไวไฟ
- มี LED จำนวน 3 ดวง สำหรับใช้แสดงผล
- แอพพลิเคชั่นที่จัดทำไว้ ใช้ได้บนโทรศัพท์มือถือระบบ ANDROID เท่านั้น
- ขนาดแผ่นวงจรพิมพ์ของวงจรควบคุม : 2.54 นิ้ว x 3.09 นิ้ว
(1) Ç§¨Ã¤Çº¤ØÁËØ‡¹Â¹µ‹
1.¡ÒÃ·Ó§Ò¹¢Í§Ç§¨Ã
ËÑÇã¨¢Í§Ç§¨Ã¹ÕéÍÂÙè·Õè IC1 «Öè§à»ç¹โมดูล NODE MCU V.2 (ดูรูปที่ 1) 

ในสภาวะปกติที่ยังไม่มีการสั่งงานผ่านทางแอพพลิเคชั่นโทรศัพท์มือถือ IC1 จะยังไม่มี 
การสั่งให้หุ่นยนต์ทำงาน แต่เมื่อไรก็ตามที่ทำการสั่งงานผ่านทางแอพพลิเคชั่น เช่น เมื่อ 
สั่งเดินหน้า IC1 จะทำการสั่งให้มอเตอร์วิ่งไปข้างหน้า โดยส่งแรงดันออกทางขา D5 และ 
D7 ส่วนขา D6 และ D8 จะไม่ส่งแรงดันออกมา มอเตอร์จึงหมุนไปข้างหน้า แต่ถ้าทำการ 
สั่งให้ถอยหลัง IC1 จะทำการสั่งให้มอเตอร์วิ่งไปด้านหลัง เป็นต้น

2.¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã
ã¹¡ÒÃÅ§ÍØ»¡Ã³‹¹Ñé¹¨Ðáºè§á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ìÍÍ¡à»ç¹ 2 á¼è¹ ä é́á¡è á¼è¹ FK1130 ¨Ð 

à»ç¹á¼è¹Ç§¨Ã¤Çº¤ØÁáÅÐ BR002 ¨Ðà»ç¹á¼è¹µÔ´µÑé§ÁÍàµÍÃìáÅÐÅéÍ ÃÇÁ·Ñé§ÃÑ§¶èÒ¹´éÇÂ
ÃÙ»¡ÒÃÅ§ÍØ»¡Ã³ì¢Í§á¼è¹ FK1130 áÊ´§äÇéã¹ÃÙ»·Õè 2 ã¹¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã ¤ÇÃ 

¨ÐàÃÔèÁ¨Ò¡ÍØ»¡Ã³ì·ÕèÁÕ¤ÇÒÁÊÙ§·Õè¹éÍÂ·ÕèÊØ´¡èÍ¹ à¾×èÍ¤ÇÒÁÊÇÂ§ÒÁáÅÐ¡ÒÃ»ÃÐ¡Íº·Õè§èÒÂ 
â´ÂãËéàÃÔèÁ¨Ò¡ä´âÍ´µÒÁ´éÇÂ µÑÇµéÒ¹·Ò¹áÅÐäÅè¤ÇÒÁÊÙ§ä»àÃ×èÍÂæ ÊÓËÃÑºÍØ»¡Ã³ì·ÕèÁÕ 
¢ÑéÇµèÒ§æ àªè¹ ä´âÍ´,¤Ò»Ò«ÔÊàµÍÃìáººÍÔàÅç¡·ÃÍäÅµìáÅÐ·ÃÒ¹«ÔÊàµÍÃì à»ç¹µé¹ ¤ÇÃãªé 
¤ÇÒÁÃÐÁÑ´ÃÐÇÑ§ã¹¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã ¡èÍ¹¡ÒÃãÊèÍØ»¡Ã³ìàËÅèÒ¹Õé¨ÐµéÍ§ ãËé¢ÑéÇ·Õèá¼è¹Ç§¨Ã 
¾ÔÁ¾ì¡ÑºµÑÇÍØ»¡Ã³ìãËéµÃ§¡Ñ¹ à¾ÃÒÐ¶éÒËÒ¡ãÊè¡ÅÑº¢ÑéÇáÅéÇ ÍÒ¨¨Ð·ÓãËéÍØ»¡Ã³ìËÃ×ÍÇ§¨Ã 
àÊÕÂËÒÂä´é ÇÔ¸Õ¡ÒÃ´Ù¢ÑéÇáÅÐ¡ÒÃãÊèÍØ»¡Ã³ì¹Ñé¹ä´éáÊ´§äÇéã¹ÃÙ»·Õè 3 áÅéÇ ÊÓËÃÑº¢Ò IDE 
¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃ¡´¢ÒÊÕ·Í§´éÒ¹ÊÑé¹Å§ãËéàÊÁÍ¡ÑºµÑÇ¾ÅÒÊµÔ¡ÊÕ´Ó¡èÍ¹ ¨Ö§¹Óä»ãÊèÅ§º¹ 
á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ìä´é «Öè§áÊ´§ÍÂÙèã¹ÃÙ»·Õè 4 ã¹¡ÒÃºÑ´¡ÃÕãËéãªéËÑÇáÃé§¢¹Ò´äÁèà¡Ô¹ 40 ÇÑµµì 
áÅÐãªéµÐ¡ÑèÇºÑ´¡ÃÕ·ÕèÁÕÍÑµÃÒÊèÇ¹¢Í§´ÕºØ¡áÅÐµÐ¡ÑèÇÍÂÙèÃÐËÇèÒ§ 60/40 ÃÇÁ·Ñé§¨ÐµéÍ§ÁÕ 
¹ÓéÂÒ»ÃÐÊÒ¹ÍÂÙèÀÒÂã¹µÐ¡ÑèÇ´éÇÂ ËÅÑ§¨Ò¡·Õèä´éãÊèÍØ»¡Ã³ìáÅÐºÑ´¡ÃÕàÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ ãËé·Ó 
¡ÒÃµÃÇ¨ÊÍº¤ÇÒÁ¶Ù¡µéÍ§ÍÕ¡¤ÃÑé§Ë¹Öè§ à¾×èÍãËéà¡Ô´¤ÇÒÁÁÑè¹ã¨á¡èµÑÇàÃÒàÍ§ áµè¶éÒà¡Ô´ãÊè 
ÍØ»¡Ã³ì¼Ô´µÓáË¹è§ ¤ÇÃãªé·Õè´Ù´µÐ¡ÑèÇËÃ×ÍÅÇ´«ÑºµÐ¡ÑèÇ à¾×èÍ»éÍ§¡Ñ¹¤ÇÒÁàÊÕÂËÒÂ·ÕèÍÒ¨¨Ð 
à¡Ô´¡ÑºÅÒÂÇ§¨Ã¾ÔÁ¾ìä´é 

ÊÓËÃÑºá¼è¹ BR002 ãËé·Ó¡ÒÃÅ§ÍØ»¡Ã³ìµÒÁ¤ÙèÁ×Íã¹หัวข้อ (2) ตัวหุ่นยนต์ ข้อ 5
3.¡ÒÃ·´ÊÍº
àÁ×èÍ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã·Ñé§ÊÍ§á¼è¹àÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ ãËé·Ó¡ÒÃãÊè¶èÒ¹อัลคาไลน์ ¢¹Ò´ 

AA ¨Ó¹Ç¹ 4 ¡éÍ¹ Å§º¹ÃÑ§¶èÒ¹ ¨Ò¡¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃจับคู่ระหว่างแอพพลิเคชั่นบนมือถือกับ 
หุ่นยนต์ ทดลองสั่งให้หุ่นยนต์เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา ผ่านแอพพลิเคชั่นบน 
โทรศัพท์มือถือ

This robot is suitable for studying and learning about mechanics electronics 
and computer programming.

Benefits of learning
1. Learn about how to operate a robot through an application on a mobile 

phone.
2. Learn about ARDUINO programming
3. Learn about writing applications for Android mobile phones.
4. Learn and develop work orders through the Internet of Things (IoT) 

system.
Technical data
- Power supply : 6VDC.
- Electric current consumption : 500mA.
- Applications can be used on mobile phone to control robot via Wi-Fi.
- There are 3 LEDs for display.
- Application made only available on ANDROID mobile phone.
- IC board dimension : 2.54 in x 3.09 in.
(1) ROBOT CONTROL CIRCUIT
1.How does it work
The heart of this circuit is the IC1, which is a NODE MCU V.2 module as 

shown in Figure 1. In a normal condition that has not been activated via a mobile 
phone application. IC1 will not have the robot command to operate. But whenever 
doing a job via the application, for example, when forwarding, IC1 will order the 
motor to run forward by sending out the voltage through pins D5 and D7. The pins 
D6 and D8 will not send out the voltage. The motor rotates forward, but if 
instructing to reverse, IC1 will instruct the motor to run backwards etc.

2.Circuit Assembly
FK1130 has 2 PCB consisting of control circuit and robot mounting plate i.e. 

chassis, gear motor and wheels plus a battery compartment.
The FK1130 board assembly of components is shown in Fig. 2. For good 

looking and easy assembly, the least height components should be first 
installed-starting with diode followed by resistor, and keep chasing the height. An 
important thing is that diodes, electrolyte capacitors, and transistors shall be 
carefully assembled before mounting them onto their right anode/cathode of the 
IC board otherwise it might cause damage to the components or the circuit. 
Configuration of the anode and the cathode is shown in Fig 3. For the IDE pin, 
press down on the golden side of the short pin to be the black plastic first. Can be 
put on the printed circuit board, as shown in Fig 4. Use the soldering iron/gun not 
exceeding 40 watts and the solder of tin-lead 60:40 with flux within. Recheck the 
correctness of installation after soldering. In case of wrong position, just use lead 
absorber or lead extractor wire to avoid probable damage to the IC.

The BR002 circuit (robot mounting plate) is to be assembled as shown in 
Topic (2) ROBOT BODY no.5.

3.Testing
When the two circuits have been completed, put 4 AA size alkaline batteries 

into the battery holder, then pairing between the mobile application and the robot. 
Order the robot to go forward, backward, turn left and turn right through the 
application on mobile phone.
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Figure 1. Robot Controlled by Mobile Phone Circuit

Figure 2.
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The FK1130 Circuit Board.

Press the pin of IDE port
to be level with the black plastic.

Install IDE port to PC-board
and soldering.
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(2) µÑÇËØ‡¹Â¹µ‹
¢Ñé¹µÍ¹¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºµÑÇËØè¹Â¹µì

1

2

3

4

5

6

RED

BLACK

(2) ROBOT BODY
Assembling Steps of the Body set.

Mini Caster
ªØ´ÅéÍËÅÑ§

Flat head nut 2.5x10 and NUT M2.5
¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃìµÑÇ¼Ùˆ 2.5x10 áÅÐµÑÇàÁÕÂ M2.5

Install battery holder to robot body with flat head nut 2.5x10 and nut M2.5.
»ÃÐ¡ÍºÅÑ§¶èÒ¹¢¹Ò´ AA ·Ñé§ÊÍ§µÑÇà¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µìâ´Âãªé¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃì µÑÇ¼Ùé 2.5x10 

áÅÐ µÑÇàÁÕÂ M2.5 à»ç¹µÑÇÂÖ´

Take off the both screw of motor gear and then mount the motor lock.
Secure with the both screw of motor gear.

·Ó¡ÒÃ¶Í´¹êÍµ¢Í§ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìÍÍ¡ ¨Ò¡¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃÂÖ´µÑÇÅçÍ¡à¢éÒ¡ÑºÁÍàµÍÃì
â´Âãªé¹çÍµ·Õè¶Í´ÍÍ¡ÁÒ¨Ò¡µÑÇÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìà»ç¹µÑÇÂÖ´

Install the control board into robot body.
¹Óá¼è¹¤Çº¤ØÁÁÒàÊÕÂºÅ§·ÕèµÑÇËØè¹Â¹µì
«Öè§ä´éµÔ´µÑé§á¼è¹ BR002 àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Insert the electric wire of battery holder
into robot body.

ÊÍ´ÊÒÂä¿¢Í§ÅÑ§¶èÒ¹¢Öé¹ÁÒ´éÒ¹º¹

Solder electric wire at motor pole with red
wire solders at left hand side and black wire solders

at right hand side.
ºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿·Õè¢ÑéÇ¢Í§ÁÍàµÍÃì â´ÂãËéËÑ¹´éÒ¹·éÒÂ¢Í§

ÁÍàµÍÃìà¢éÒËÒµÑÇáÅéÇºÑ´¡ÃÕÊÒÂÊÕá´§·Ò§´éÒ¹«éÒÂáÅÐÊÒÂ
ÊÕ´Ó·Õè´éÒ¹¢ÇÒ

Mount motors, each with
two #4 x 1/4" screws

ÂÖ´ÁÍàµÍÃì¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì
â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x1/4

Solder motor wire to BR002 PC-board. Red 
wire is positive pole and black wire is negative 
pole. Character "L" is left motor gear and "R" 
is right motor gear. 

º Ñ´¡Ã ÕÊÒÂÁÍàµÍÃ ì à¢ éÒ¡ Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ MOTOR ÊÒÂÊÕ á´§ 
ãËéº Ñ´¡ÃÕ· Õ èµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂÊÕ´ÓºÑ´¡ÃÕ· Õ è 
µÓáË¹è§Åº ÊèÇ¹µÑÇÍÑ¡ÉÃ L ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ 
´éÒ¹«éÒÂáÅÐµÑÇÍÑ¡ÉÃ R ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ é́Ò¹ 
¢ÇÒ àÁ×èÍºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Fix the mini caster wheel set to
the Body, by using a bolt as a holder.

»ÃÐ¡ÍºªØ´ÅéÍËÅÑ§à¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì·Ò§´éÒ¹ËÅÑ§
â´Âãªé¹çÍµ·ÕèÁÒ¡ÑºªØ´ÅéÍËÅÑ§ à»ç¹µÑÇÂÖ´

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

7

8

9

10

11

13

Screw 2x1/4
Ê¡ÃÙ 2x1/4

Install the wheels onto the shaft
of the gear motors and secure them

with the remaining two #4 x 1/4"
pointy screws.

¹ÓÅéÍËØè¹Â¹µìÁÒÊÇÁà¢éÒ¡Ñºá¡¹
ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì ¨Ò¡¹Ñé¹ãËéãªéÊ¡ÃÙ

¢¹Ò´ 4x1/4 ÂÖ´·ÕèÃÙµÃ§¡ÅÒ§¢Í§ÅéÍ

Mount BR002 PC-board into body robot 
and secure them with two #2 x 1/4" screws.

ÂÖ´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì BR002
¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 2x1/4

Solder battery holder wire to BR002 
PC-board at B1 and B2. Red wire is 
positive pole and Black is negative pole.

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂÅÑ§¶èÒ¹à¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ B1 áÅÐ B2 
ÊÒÂÊÕá´§ãËé·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐ 
ÊÒÂÊÕ´ÓãËéºÑ´¡ÃÕ·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§Åº

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

Body robot is completely installed.
µÑÇËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

·Ó¡ÒÃÂÖ´á¼è¹¤Çº¤ØÁ´éÇÂ
Ê¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x3/4

Secure  control board
with two #4 x 3/4" screws.

Ê¡ÃÙ 4x3/4
Screw 4x3/4

12

The robot is prompt working and playing.
ËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ
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โค้ดควบคุมหุ่นยนต์ SOURCE CODE OF ROBOT
(สามารถดาวน์โหลดโค๊ดนี้ได้ที่ www.futurekit.com)
(This code can be downloaded at www.futurekit.com)

1 |  #define M2_A D5
2 |  #define M2_B D6
3 |  #define M1_A D7
4 |  #define M1_B D8
5 |
6 |  #define led_r D0 
7 |  #define led_ct D2 
8 |  #define led_l D3
9 |
10 | #define sw_setting D1
11 |
12 | #include <ESP8266WiFi.h>
13 | #include <WiFiClient.h> 
14 | #include <ESP8266WebServer.h>
15 | #include <EEPROM.h>
16 | 
17 | void HTTP_handleRoot(void);
18 | String command;             //String to store app command state.
19 | int speedCar = 800;         // 400 - 1023.
20 | int speed_Coeff = 3;
21 | const char* password = "12345678";
22 | char t_ssid;
23 | String ssid2; 
24 |
25 | ESP8266WebServer server(80);
26 |
27 | #define led_r_off digitalWrite(led_r,HIGH);
28 | #define led_r_on digitalWrite(led_r,LOW);
29 | #define led_l_off digitalWrite(led_l,HIGH);
30 | #define led_l_on digitalWrite(led_l,LOW);
31 | #define led_ct_off digitalWrite(led_ct,HIGH);
32 | #define led_ct_on digitalWrite(led_ct,LOW);
33 |
34 | #define add_pwm 40
35 | #include "inc_control.h" 
36 |
37 | void w_eeprom()
38 | {
39 |  for (int i = 10; i < 20; ++i){EEPROM.write(i, 0);} // clearing eeprom          
40 |  for (int i = 0; i < ssid2.length(); ++i){EEPROM.write(i, ssid2[i]);}
41 |  EEPROM.commit();
42 |  delay(10); 
43 | }
44 |
45 | void r_eeprom()
46 | {   
47 |  t_ssid = EEPROM.read(0); 
48 |  for (int i = 10; i < 20; ++i) { ssid2 += char(EEPROM.read(i)); }
49 | }
50 | 
51 | void setup() 
52 | {
53 |  pinMode(M1_A,OUTPUT);
54 |  pinMode(M1_B,OUTPUT);
55 |  pinMode(M2_A,OUTPUT);
56 |  pinMode(M2_B,OUTPUT);
57 |
58 |  pinMode(led_l, OUTPUT);
59 |  pinMode(led_r, OUTPUT);
60 |  pinMode(led_ct, OUTPUT); 
61 |  pinMode(sw_setting, INPUT_PULLUP);
62 |
63 |  led_r_off;
64 |  led_l_off;
65 |  led_ct_off;
66 |  EEPROM.begin(512);  //Initialize EEPROM
67 |  Serial.begin(115200);

68 |  r_eeprom();

69 |  chk_sw();
70 |
71 |  IPAddress    apIP(192, 168, 4, 1);//------set ip
72 |  IPAddress    subIP(255, 255, 255, 0);
73 |
74 |  WiFi.mode(WIFI_AP);
75 |  WiFi.softAPConfig(apIP, apIP, subIP);  
76 |  WiFi.softAP(ssid2, password);
77 |  
78 |  IPAddress myIP = WiFi.softAPIP();
79 |  Serial.print("AP IP address: ");
80 |  Serial.println(myIP); 
81 |
82 |  server.on ( "/", HTTP_handleRoot );
83 |  server.onNotFound ( HTTP_handleRoot );
84 |  server.on("/led", HTTP_GET, light_ct);
85 |  server.on("/mo_fo", HTTP_GET, m_forward);
86 |  server.on("/mo_re", HTTP_GET, m_reverse);
87 |  server.on("/mo_le", HTTP_GET, m_turn_left);
88 |  server.on("/mo_ri", HTTP_GET, m_turn_right);
89 |  server.on("/mo_stp", HTTP_GET, m_stop);   
90 |  server.begin();    
91 | }
92 |
93 | void loop() 
94 | {
95 |    server.handleClient();
96 |    chk_sw();
97 | }
98 |
99 | void HTTP_handleRoot(void) 
100 | {
101 |   char chk_ssid=0;
102 |   if( server.hasArg("State") ){
103 |     Serial.println(server.arg("State"));
104 |     command = server.arg("State");
105 |  
106 |     if (command == "0") speedCar = 400;
107 |       else if (command == "1") speedCar = 470;
108 |       else if (command == "2") speedCar = 540;
109 |       else if (command == "3") speedCar = 610;
110 |       else if (command == "4") speedCar = 680;
111 |       else if (command == "5") speedCar = 750;
112 |       else if (command == "6") speedCar = 820;
113 |       else if (command == "7") speedCar = 890;
114 |       else if (command == "8") speedCar = 960;
115 |       else if (command == "9") speedCar = 1023;
116 |   }
117 |  
118 |   if( server.hasArg("IP") ){ Serial.println(server.arg("IP")); }
119 |  
120 |   if( server.hasArg("SSID") )
121 |   {
122 |        ssid2="";
123 |        ssid2 = server.arg("SSID");
124 |        Serial.println(ssid2); 
125 |        chk_ssid=1;
126 |  }
127 | 
128 |    server.send ( 200, "text/html", "" );
129 |    delay(1);
130 |
131 |  if(chk_ssid==1)
132 |  {  
133 |     w_eeprom();
134 |     WiFi.disconnect();
135 |     delay(100);   
136 |     WiFi.softAP(ssid2, password);
137 |   }
138 | }

คำอธิบายโค้ดควบคุมหุ่นยนต์
บรรทัดที่ 1 กำหนดให้ M2_A เท่ากับขา D5
บรรทัดที่ 2 กำหนดให้ M2_B เท่ากับขา D6
บรรทัดที่ 3 กำหนดให้ M1_A เท่ากับขา D7
บรรทัดที่ 4 กำหนดให้ M1_B เท่ากับขา D8
บรรทัดที่ 6 กำหนดให้ led_r เท่ากับขา D0
บรรทัดที่ 7 กำหนดให้ led_ct เท่ากับขา D2
บรรทัดที่ 8 กำหนดให้ led_l เท่ากับขา D3
บรรทัดที่ 10 กำหนดให้ sw_setting เท่ากับขา D1
บรรทัดที่ 12-15 เรียกใช้ไลบอรี่ ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h และ EEPROM.h
บรรทัดที่ 19 กำหนดให้ speedCar มีค่าเท่ากับ 800
บรรทัดที่ 20 กำหนดให้ speed_Coeff มีค่าเท่ากับ 3
บรรทัดที่ 21 รหัสผ่านของ WiFi ที่ต้องการเชื่อมต่อ ในโค้ด คือ 

123456789
บรรทัดที่ 25 สร้างออปเจ็ค server เพิ่มเริ่มใช้งาน Web Server ที่พอร์ต 80
บรรทัดที่ 27 กำหนดให้ led_r_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 28 กำหนดให้ led_r_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 29 กำหนดให้ led_l_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 30 กำหนดให้ led_l_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 31 กำหนดให้ led_ct_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 32 กำหนดให้ led_ct_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 34 กำหนดให้ add_pwm มีค่าเท่ากับ 40

บรรทัดที่ 35 เรียกใช้ไลบอรี่ inc_control.h
บรรทัดที่ 37 สร้างฟังก์ชั่นย่อย w_eeprom() ใช้เก็บชื่อหุ่นยนต์ที่เราตั้งไว้ 

จากแอพพลิเคชั่น ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 45 สร้างฟังก์ชั่นย่อย r_eeprom() ใช้สำหรับอ่านชื่อ SSID 

ของหุ่นยนต์ ที่เราเก็บเอาไว้ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 51 สร้างฟังก์ชั่น setup
บรรทัดที่ 53-60 กำหนดให้ M1_A,M1_B,M2_A,M2_B,led_l,led_r และ 

led_ct เป็นขา OUTPUT
บรรทัดที่ 61 กำหนดให้ sw_setting เป็นขา INPUT
บรรทัดที่ 71 ตัวแปร IP Address ของ NODE MCU V.3 คือ 192.168.4.1
บรรทัดที่ 72 ตัวแปร SubNet ของ NODE MCU V.3 คือ 255.255.255.0
บรรทัดที่ 74 ใช้งาน WiFi ในโหมด AP
บรรทัดที่ 75-76 กำหนดค่าไปยัง NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 90 เปิดการใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 93 สร้างฟังก์ชั่น loop
บรรทัดที่ 95 ตรวจสอบการเรียกใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 96 ตรวจสอบการกดสวิตซ์ที่หุ่นยนต์ ถ้ามีการกดสวิตซ์ จะเป็น 

การตั้งชื่อ SSID ของหุ่นยนต์ใหม่
บรรทัดที่ 99 สร้างออปเจ็ค HTTP_handleRoot
บรรทัดที่ 106-116 ใช้สำหรับรับคำสั่งจากแอพพลิเคชั่น เพื่อปรับความเร็ว 

ของมอเตอร์
บรรทัดที่ 131-137 ใช้สำหรับเปลี่ยนชื่อหุ่นยนต์

DESCRITION OF SOURCE CODE
Line 1 Assign M2_A to D5 pin.
Line 2 Assign M2_B to D6 pin.
Line 3 Assign M1_A to D7 pin.
Line 4 Assign M1_B to D8 pin.
Line 6 Assign led_r to D0 pin.
Line 7 Assign led_ct to D2 pin.
Line 8 Assign led_l to D3 pin.
Line 10 Assign sw_setting to D1 pin.
Line 12-15 Load the library (ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h and EEPROM.h).
Line 19 Define speedCar of 800.
Line 20 Define speed_Coeff of 3.
Line 21 The WiFi password you want to connect to is 123456789.
Line 25 Set web server port number to 80.
Line 27 Set led_r_off to HIGH.
Line 28 Set led_r_on to LOW.
Line 29 Set led_l_off to HIGH.
Line 30 Set led_l_on to LOW.
Line 31 Set led_ct_off to HIGH.
Line 32 Set led_ct_on to LOW.
Line 34 Define add_pwm of 40.
Line 35 Load inc_control.h librery.

Line 37 Create a sub function w_eeprom () to store the robot name that 
we have set from the application in the EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 45 Create a sub function r_eeprom () used for reading SSID of 
robot names. Which we have stored in EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 51 Create the setup function.
Line 53-60 Assign output variables to  M1_A, M1_B, M2_A, M2_B, 

led_l, led_r and led_ct.
Line 61 Assign input variables to  sw_setting.
Line 71 The IP Address variable of NODE MCU V.3 is 192.168.4.1.
Line 72 The SubNet variable of the NODE MCU V.3 is 255.255.255.0.
Line 74 Use WiFi in AP mode.
Line 75-76 Set the value to the NODE MCU V.3.
Line 90 Enable Web Server
Line 93 Create the loop function.
Line 95 Check the web server usage.
Line 96 Check the switch on the robot. If the button is pressed, it will 

set SSID name of the new robot.
Line 99 Create HTTP_handleRoot object.
Line 106-116 Used for receiving commands from the application. To 

adjust the speed of the motor.
Line 131-137 Used for changing robot names.



http://www.futurekit.comHIGH QUALITY ELECTRONIC KIT SET FOR HOBBY & EDUCATION

แอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์มือถือ
จากรูปที่ 5 จะแสดงหน้าต่างของแอพพลิเคชั่นที่เป็นหน้าหลัก โดย 

ในหน้าต่างจะประกอบไปด้วย
ปุ่ม LIGHT มีไว้สำหรับเปิดไฟหน้าของตัวหุ่นยนต์
ปุ่ม UP มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งไปด้านหน้า
ปุ่ม LEFT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวซ้าย
ปุ่ม RIGHT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวขวา
ปุ่ม DOWN มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้ถอยหลัง
ปุ่ม SLIDER มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งเร็วหรือช้าตามการ 

ปรับสไลด์ โดยถ้าปรับไปทางด้านซ้ายจะเป็นการลดความเร็ว ในทาง 
ตรงกันข้าม ถ้าปรับไปทางขวา จะเป็นการเร่งความเร็ว

ปุ่ม SSID ใช้สำหรับตั้งชื่อหุ่นยนต์ เมื่อกดปุ่มแล้ว แอพพลิเคชั่นจะ 
เปลี่ยนไปยังอีกหน้าต่างหนึ่ง ดังรูปที่ 6 โดยช่อง IP จะเป็นการตั้ง IP 
Address ให้ตรงกับตัวหุ่นยนต์ ซึ่งในที่นี้จะใช้ 192.168.4.1 โดยถ้าต้อง 
การเปลี่ยน จะต้องทำการเปลี่ยนที่ตัวแอพพลิเคชั่นและที่ตัวหุ่นยนต์ให้ 
เหมือนกัน ช่อง SSID เป็นจุดตั้งชื่อหุ่นยนต์

ปุ่ม EXIT เป็นปุ่มออกจากหน้าตั้งค่า IP และชื่อ ดังรูปที่ 6 เพื่อกลับ 
ไปที่หน้าแอพพลิเคชั่นหลัก

บล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่น
บล็อกชุดที่ 1 เมื่อทำการกดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการ 

ส่งคำสั่ง /led ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อทำการเปิดไฟหน้า
บล็อกชุดที่ 2 เมื่อไม่กดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 3 เมื่อทำการกดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำ 

สั่ง /mo_fo ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เดินหน้า
บล็อกชุดที่ 4 เมื่อไม่กดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำสั่ง 

/mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 5 เมื่อทำการกดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_re ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์ถอยหลัง
บล็อกชุดที่ 6 เมื่อไม่กดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 7 เมื่อทำการกดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_ri ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวขวา
บล็อกชุดที่ 8 เมื่อไม่กดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 9 เมื่อทำการกดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_le ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวซ้าย
บล็อกชุดที่ 10 เมื่อไม่กดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 11 เมื่อทำการเลื่อนปุ่ม SLIDER ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำ 

การส่งค่าสไลด์ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อควบคุมความเร็วในการวิ่ง

Mobile application
Figure 5 shows the application window that is the main page, in 

which the window consists of
LIGHT button is for turning on the headlight of the robot.
UP button is for controlling the robot to run forward.
LEFT button is for controlling the robot to turn left.
RIGHT button is for controlling the robot to turn right.
DOWN button is used to control the robot backwards.
SLIDER button is for controlling the robot to run fast or slow. If , 

it is adjusted to the left, will reduce the speed. And if adjusted to the 
right, will be the acceleration.

SSID button is used to name the robot. When the button is 
pressed, the application will change to another window as shown in 
Figure 6. The IP box will set the IP Address to match the robot. In this 
case, 192.168.4.1 will be used. If you want to change, you must change 
the application and the robot to the same. SSID point is the robot name.

EXIT button is the button to exit the IP and name setting page 
(see Figure 6) to return to Main application page.

Block editor of the application
Block 1: When pressing LIGHT button, the application will send 

the command “/led” to the robot. In order to turn on the headlights.

Block 2: When LIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 3: When UP button is pressed, the application will send the 
command “/mo_fo” to the robot in order to move forward.

Block 4: When UP button is not pressed, the application will send 
the command “/mo_stp” to the robot.

Block 5: When pressing DOWN button, the application will send 
the command “/mo_re” to the robot in order to reverse.

Block 6: When DOWN button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 7: When pressing RIGHT button, the application will send 
the command “/mo_ri” to the robot to turn right.

Block 8: When RIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 9: When pressing LEFT button, the application will send the 
command “/mo_le” to the robot in order to turn left.

Block 10: When LEFT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 11: When sliding SLIDER button, the application will send 
sliding value to the robot to control the running speed.

รูปที่ 5 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่นหน้าหลัก
Figure 5. The main page of Application

รูปที่ 6 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่น เมื่อกดปุ่ม SSID
Figure 6. Application window when pressing the SSID button

รูปที่ 7 แสดงบล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่นบนโปรแกรม APP INVENTOR
Figure 7. Block Editor of Application on App Inventor
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สามารถดาวน์โหลด Application ได้ที่นี่
(เฉพาะโทรศัพท์มือถือระบบ Android เท่านั้น)

Application can be downloaded here.
(Only for Android mobile phone) 
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(2) µÑÇËØ‡¹Â¹µ‹
¢Ñé¹µÍ¹¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºµÑÇËØè¹Â¹µì

1

2

3

4

5

6

RED

BLACK

(2) ROBOT BODY
Assembling Steps of the Body set.

Mini Caster
ªØ´ÅéÍËÅÑ§

Flat head nut 2.5x10 and NUT M2.5
¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃìµÑÇ¼Ùˆ 2.5x10 áÅÐµÑÇàÁÕÂ M2.5

Install battery holder to robot body with flat head nut 2.5x10 and nut M2.5.
»ÃÐ¡ÍºÅÑ§¶èÒ¹¢¹Ò´ AA ·Ñé§ÊÍ§µÑÇà¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µìâ´Âãªé¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃì µÑÇ¼Ùé 2.5x10 

áÅÐ µÑÇàÁÕÂ M2.5 à»ç¹µÑÇÂÖ´

Take off the both screw of motor gear and then mount the motor lock.
Secure with the both screw of motor gear.

·Ó¡ÒÃ¶Í´¹êÍµ¢Í§ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìÍÍ¡ ¨Ò¡¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃÂÖ´µÑÇÅçÍ¡à¢éÒ¡ÑºÁÍàµÍÃì
â´Âãªé¹çÍµ·Õè¶Í´ÍÍ¡ÁÒ¨Ò¡µÑÇÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìà»ç¹µÑÇÂÖ´

Install the control board into robot body.
¹Óá¼è¹¤Çº¤ØÁÁÒàÊÕÂºÅ§·ÕèµÑÇËØè¹Â¹µì
«Öè§ä´éµÔ´µÑé§á¼è¹ BR002 àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Insert the electric wire of battery holder
into robot body.

ÊÍ´ÊÒÂä¿¢Í§ÅÑ§¶èÒ¹¢Öé¹ÁÒ´éÒ¹º¹

Solder electric wire at motor pole with red
wire solders at left hand side and black wire solders

at right hand side.
ºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿·Õè¢ÑéÇ¢Í§ÁÍàµÍÃì â´ÂãËéËÑ¹´éÒ¹·éÒÂ¢Í§

ÁÍàµÍÃìà¢éÒËÒµÑÇáÅéÇºÑ´¡ÃÕÊÒÂÊÕá´§·Ò§´éÒ¹«éÒÂáÅÐÊÒÂ
ÊÕ´Ó·Õè´éÒ¹¢ÇÒ

Mount motors, each with
two #4 x 1/4" screws

ÂÖ´ÁÍàµÍÃì¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì
â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x1/4

Solder motor wire to BR002 PC-board. Red 
wire is positive pole and black wire is negative 
pole. Character "L" is left motor gear and "R" 
is right motor gear. 

º Ñ´¡Ã ÕÊÒÂÁÍàµÍÃ ì à¢ éÒ¡ Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ MOTOR ÊÒÂÊÕ á´§ 
ãËéº Ñ´¡ÃÕ· Õ èµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂÊÕ´ÓºÑ´¡ÃÕ· Õ è 
µÓáË¹è§Åº ÊèÇ¹µÑÇÍÑ¡ÉÃ L ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ 
´éÒ¹«éÒÂáÅÐµÑÇÍÑ¡ÉÃ R ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ é́Ò¹ 
¢ÇÒ àÁ×èÍºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Fix the mini caster wheel set to
the Body, by using a bolt as a holder.

»ÃÐ¡ÍºªØ´ÅéÍËÅÑ§à¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì·Ò§´éÒ¹ËÅÑ§
â´Âãªé¹çÍµ·ÕèÁÒ¡ÑºªØ´ÅéÍËÅÑ§ à»ç¹µÑÇÂÖ´

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

7

8

9

10

11

13

Screw 2x1/4
Ê¡ÃÙ 2x1/4

Install the wheels onto the shaft
of the gear motors and secure them

with the remaining two #4 x 1/4"
pointy screws.

¹ÓÅéÍËØè¹Â¹µìÁÒÊÇÁà¢éÒ¡Ñºá¡¹
ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì ¨Ò¡¹Ñé¹ãËéãªéÊ¡ÃÙ

¢¹Ò´ 4x1/4 ÂÖ´·ÕèÃÙµÃ§¡ÅÒ§¢Í§ÅéÍ

Mount BR002 PC-board into body robot 
and secure them with two #2 x 1/4" screws.

ÂÖ´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì BR002
¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 2x1/4

Solder battery holder wire to BR002 
PC-board at B1 and B2. Red wire is 
positive pole and Black is negative pole.

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂÅÑ§¶èÒ¹à¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ B1 áÅÐ B2 
ÊÒÂÊÕá´§ãËé·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐ 
ÊÒÂÊÕ´ÓãËéºÑ´¡ÃÕ·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§Åº

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

Body robot is completely installed.
µÑÇËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

·Ó¡ÒÃÂÖ´á¼è¹¤Çº¤ØÁ´éÇÂ
Ê¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x3/4

Secure  control board
with two #4 x 3/4" screws.

Ê¡ÃÙ 4x3/4
Screw 4x3/4

12

The robot is prompt working and playing.
ËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ
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โค้ดควบคุมหุ่นยนต์ SOURCE CODE OF ROBOT
(สามารถดาวน์โหลดโค๊ดนี้ได้ที่ www.futurekit.com)
(This code can be downloaded at www.futurekit.com)

1 |  #define M2_A D5
2 |  #define M2_B D6
3 |  #define M1_A D7
4 |  #define M1_B D8
5 |
6 |  #define led_r D0 
7 |  #define led_ct D2 
8 |  #define led_l D3
9 |
10 | #define sw_setting D1
11 |
12 | #include <ESP8266WiFi.h>
13 | #include <WiFiClient.h> 
14 | #include <ESP8266WebServer.h>
15 | #include <EEPROM.h>
16 | 
17 | void HTTP_handleRoot(void);
18 | String command;             //String to store app command state.
19 | int speedCar = 800;         // 400 - 1023.
20 | int speed_Coeff = 3;
21 | const char* password = "12345678";
22 | char t_ssid;
23 | String ssid2; 
24 |
25 | ESP8266WebServer server(80);
26 |
27 | #define led_r_off digitalWrite(led_r,HIGH);
28 | #define led_r_on digitalWrite(led_r,LOW);
29 | #define led_l_off digitalWrite(led_l,HIGH);
30 | #define led_l_on digitalWrite(led_l,LOW);
31 | #define led_ct_off digitalWrite(led_ct,HIGH);
32 | #define led_ct_on digitalWrite(led_ct,LOW);
33 |
34 | #define add_pwm 40
35 | #include "inc_control.h" 
36 |
37 | void w_eeprom()
38 | {
39 |  for (int i = 10; i < 20; ++i){EEPROM.write(i, 0);} // clearing eeprom          
40 |  for (int i = 0; i < ssid2.length(); ++i){EEPROM.write(i, ssid2[i]);}
41 |  EEPROM.commit();
42 |  delay(10); 
43 | }
44 |
45 | void r_eeprom()
46 | {   
47 |  t_ssid = EEPROM.read(0); 
48 |  for (int i = 10; i < 20; ++i) { ssid2 += char(EEPROM.read(i)); }
49 | }
50 | 
51 | void setup() 
52 | {
53 |  pinMode(M1_A,OUTPUT);
54 |  pinMode(M1_B,OUTPUT);
55 |  pinMode(M2_A,OUTPUT);
56 |  pinMode(M2_B,OUTPUT);
57 |
58 |  pinMode(led_l, OUTPUT);
59 |  pinMode(led_r, OUTPUT);
60 |  pinMode(led_ct, OUTPUT); 
61 |  pinMode(sw_setting, INPUT_PULLUP);
62 |
63 |  led_r_off;
64 |  led_l_off;
65 |  led_ct_off;
66 |  EEPROM.begin(512);  //Initialize EEPROM
67 |  Serial.begin(115200);

68 |  r_eeprom();

69 |  chk_sw();
70 |
71 |  IPAddress    apIP(192, 168, 4, 1);//------set ip
72 |  IPAddress    subIP(255, 255, 255, 0);
73 |
74 |  WiFi.mode(WIFI_AP);
75 |  WiFi.softAPConfig(apIP, apIP, subIP);  
76 |  WiFi.softAP(ssid2, password);
77 |  
78 |  IPAddress myIP = WiFi.softAPIP();
79 |  Serial.print("AP IP address: ");
80 |  Serial.println(myIP); 
81 |
82 |  server.on ( "/", HTTP_handleRoot );
83 |  server.onNotFound ( HTTP_handleRoot );
84 |  server.on("/led", HTTP_GET, light_ct);
85 |  server.on("/mo_fo", HTTP_GET, m_forward);
86 |  server.on("/mo_re", HTTP_GET, m_reverse);
87 |  server.on("/mo_le", HTTP_GET, m_turn_left);
88 |  server.on("/mo_ri", HTTP_GET, m_turn_right);
89 |  server.on("/mo_stp", HTTP_GET, m_stop);   
90 |  server.begin();    
91 | }
92 |
93 | void loop() 
94 | {
95 |    server.handleClient();
96 |    chk_sw();
97 | }
98 |
99 | void HTTP_handleRoot(void) 
100 | {
101 |   char chk_ssid=0;
102 |   if( server.hasArg("State") ){
103 |     Serial.println(server.arg("State"));
104 |     command = server.arg("State");
105 |  
106 |     if (command == "0") speedCar = 400;
107 |       else if (command == "1") speedCar = 470;
108 |       else if (command == "2") speedCar = 540;
109 |       else if (command == "3") speedCar = 610;
110 |       else if (command == "4") speedCar = 680;
111 |       else if (command == "5") speedCar = 750;
112 |       else if (command == "6") speedCar = 820;
113 |       else if (command == "7") speedCar = 890;
114 |       else if (command == "8") speedCar = 960;
115 |       else if (command == "9") speedCar = 1023;
116 |   }
117 |  
118 |   if( server.hasArg("IP") ){ Serial.println(server.arg("IP")); }
119 |  
120 |   if( server.hasArg("SSID") )
121 |   {
122 |        ssid2="";
123 |        ssid2 = server.arg("SSID");
124 |        Serial.println(ssid2); 
125 |        chk_ssid=1;
126 |  }
127 | 
128 |    server.send ( 200, "text/html", "" );
129 |    delay(1);
130 |
131 |  if(chk_ssid==1)
132 |  {  
133 |     w_eeprom();
134 |     WiFi.disconnect();
135 |     delay(100);   
136 |     WiFi.softAP(ssid2, password);
137 |   }
138 | }

คำอธิบายโค้ดควบคุมหุ่นยนต์
บรรทัดที่ 1 กำหนดให้ M2_A เท่ากับขา D5
บรรทัดที่ 2 กำหนดให้ M2_B เท่ากับขา D6
บรรทัดที่ 3 กำหนดให้ M1_A เท่ากับขา D7
บรรทัดที่ 4 กำหนดให้ M1_B เท่ากับขา D8
บรรทัดที่ 6 กำหนดให้ led_r เท่ากับขา D0
บรรทัดที่ 7 กำหนดให้ led_ct เท่ากับขา D2
บรรทัดที่ 8 กำหนดให้ led_l เท่ากับขา D3
บรรทัดที่ 10 กำหนดให้ sw_setting เท่ากับขา D1
บรรทัดที่ 12-15 เรียกใช้ไลบอรี่ ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h และ EEPROM.h
บรรทัดที่ 19 กำหนดให้ speedCar มีค่าเท่ากับ 800
บรรทัดที่ 20 กำหนดให้ speed_Coeff มีค่าเท่ากับ 3
บรรทัดที่ 21 รหัสผ่านของ WiFi ที่ต้องการเชื่อมต่อ ในโค้ด คือ 

123456789
บรรทัดที่ 25 สร้างออปเจ็ค server เพิ่มเริ่มใช้งาน Web Server ที่พอร์ต 80
บรรทัดที่ 27 กำหนดให้ led_r_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 28 กำหนดให้ led_r_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 29 กำหนดให้ led_l_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 30 กำหนดให้ led_l_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 31 กำหนดให้ led_ct_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 32 กำหนดให้ led_ct_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 34 กำหนดให้ add_pwm มีค่าเท่ากับ 40

บรรทัดที่ 35 เรียกใช้ไลบอรี่ inc_control.h
บรรทัดที่ 37 สร้างฟังก์ชั่นย่อย w_eeprom() ใช้เก็บชื่อหุ่นยนต์ที่เราตั้งไว้ 

จากแอพพลิเคชั่น ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 45 สร้างฟังก์ชั่นย่อย r_eeprom() ใช้สำหรับอ่านชื่อ SSID 

ของหุ่นยนต์ ที่เราเก็บเอาไว้ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 51 สร้างฟังก์ชั่น setup
บรรทัดที่ 53-60 กำหนดให้ M1_A,M1_B,M2_A,M2_B,led_l,led_r และ 

led_ct เป็นขา OUTPUT
บรรทัดที่ 61 กำหนดให้ sw_setting เป็นขา INPUT
บรรทัดที่ 71 ตัวแปร IP Address ของ NODE MCU V.3 คือ 192.168.4.1
บรรทัดที่ 72 ตัวแปร SubNet ของ NODE MCU V.3 คือ 255.255.255.0
บรรทัดที่ 74 ใช้งาน WiFi ในโหมด AP
บรรทัดที่ 75-76 กำหนดค่าไปยัง NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 90 เปิดการใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 93 สร้างฟังก์ชั่น loop
บรรทัดที่ 95 ตรวจสอบการเรียกใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 96 ตรวจสอบการกดสวิตซ์ที่หุ่นยนต์ ถ้ามีการกดสวิตซ์ จะเป็น 

การตั้งชื่อ SSID ของหุ่นยนต์ใหม่
บรรทัดที่ 99 สร้างออปเจ็ค HTTP_handleRoot
บรรทัดที่ 106-116 ใช้สำหรับรับคำสั่งจากแอพพลิเคชั่น เพื่อปรับความเร็ว 

ของมอเตอร์
บรรทัดที่ 131-137 ใช้สำหรับเปลี่ยนชื่อหุ่นยนต์

DESCRITION OF SOURCE CODE
Line 1 Assign M2_A to D5 pin.
Line 2 Assign M2_B to D6 pin.
Line 3 Assign M1_A to D7 pin.
Line 4 Assign M1_B to D8 pin.
Line 6 Assign led_r to D0 pin.
Line 7 Assign led_ct to D2 pin.
Line 8 Assign led_l to D3 pin.
Line 10 Assign sw_setting to D1 pin.
Line 12-15 Load the library (ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h and EEPROM.h).
Line 19 Define speedCar of 800.
Line 20 Define speed_Coeff of 3.
Line 21 The WiFi password you want to connect to is 123456789.
Line 25 Set web server port number to 80.
Line 27 Set led_r_off to HIGH.
Line 28 Set led_r_on to LOW.
Line 29 Set led_l_off to HIGH.
Line 30 Set led_l_on to LOW.
Line 31 Set led_ct_off to HIGH.
Line 32 Set led_ct_on to LOW.
Line 34 Define add_pwm of 40.
Line 35 Load inc_control.h librery.

Line 37 Create a sub function w_eeprom () to store the robot name that 
we have set from the application in the EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 45 Create a sub function r_eeprom () used for reading SSID of 
robot names. Which we have stored in EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 51 Create the setup function.
Line 53-60 Assign output variables to  M1_A, M1_B, M2_A, M2_B, 

led_l, led_r and led_ct.
Line 61 Assign input variables to  sw_setting.
Line 71 The IP Address variable of NODE MCU V.3 is 192.168.4.1.
Line 72 The SubNet variable of the NODE MCU V.3 is 255.255.255.0.
Line 74 Use WiFi in AP mode.
Line 75-76 Set the value to the NODE MCU V.3.
Line 90 Enable Web Server
Line 93 Create the loop function.
Line 95 Check the web server usage.
Line 96 Check the switch on the robot. If the button is pressed, it will 

set SSID name of the new robot.
Line 99 Create HTTP_handleRoot object.
Line 106-116 Used for receiving commands from the application. To 

adjust the speed of the motor.
Line 131-137 Used for changing robot names.
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แอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์มือถือ
จากรูปที่ 5 จะแสดงหน้าต่างของแอพพลิเคชั่นที่เป็นหน้าหลัก โดย 

ในหน้าต่างจะประกอบไปด้วย
ปุ่ม LIGHT มีไว้สำหรับเปิดไฟหน้าของตัวหุ่นยนต์
ปุ่ม UP มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งไปด้านหน้า
ปุ่ม LEFT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวซ้าย
ปุ่ม RIGHT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวขวา
ปุ่ม DOWN มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้ถอยหลัง
ปุ่ม SLIDER มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งเร็วหรือช้าตามการ 

ปรับสไลด์ โดยถ้าปรับไปทางด้านซ้ายจะเป็นการลดความเร็ว ในทาง 
ตรงกันข้าม ถ้าปรับไปทางขวา จะเป็นการเร่งความเร็ว

ปุ่ม SSID ใช้สำหรับตั้งชื่อหุ่นยนต์ เมื่อกดปุ่มแล้ว แอพพลิเคชั่นจะ 
เปลี่ยนไปยังอีกหน้าต่างหนึ่ง ดังรูปที่ 6 โดยช่อง IP จะเป็นการตั้ง IP 
Address ให้ตรงกับตัวหุ่นยนต์ ซึ่งในที่นี้จะใช้ 192.168.4.1 โดยถ้าต้อง 
การเปลี่ยน จะต้องทำการเปลี่ยนที่ตัวแอพพลิเคชั่นและที่ตัวหุ่นยนต์ให้ 
เหมือนกัน ช่อง SSID เป็นจุดตั้งชื่อหุ่นยนต์

ปุ่ม EXIT เป็นปุ่มออกจากหน้าตั้งค่า IP และชื่อ ดังรูปที่ 6 เพื่อกลับ 
ไปที่หน้าแอพพลิเคชั่นหลัก

บล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่น
บล็อกชุดที่ 1 เมื่อทำการกดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการ 

ส่งคำสั่ง /led ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อทำการเปิดไฟหน้า
บล็อกชุดที่ 2 เมื่อไม่กดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 3 เมื่อทำการกดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำ 

สั่ง /mo_fo ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เดินหน้า
บล็อกชุดที่ 4 เมื่อไม่กดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำสั่ง 

/mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 5 เมื่อทำการกดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_re ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์ถอยหลัง
บล็อกชุดที่ 6 เมื่อไม่กดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 7 เมื่อทำการกดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_ri ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวขวา
บล็อกชุดที่ 8 เมื่อไม่กดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 9 เมื่อทำการกดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_le ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวซ้าย
บล็อกชุดที่ 10 เมื่อไม่กดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 11 เมื่อทำการเลื่อนปุ่ม SLIDER ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำ 

การส่งค่าสไลด์ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อควบคุมความเร็วในการวิ่ง

Mobile application
Figure 5 shows the application window that is the main page, in 

which the window consists of
LIGHT button is for turning on the headlight of the robot.
UP button is for controlling the robot to run forward.
LEFT button is for controlling the robot to turn left.
RIGHT button is for controlling the robot to turn right.
DOWN button is used to control the robot backwards.
SLIDER button is for controlling the robot to run fast or slow. If , 

it is adjusted to the left, will reduce the speed. And if adjusted to the 
right, will be the acceleration.

SSID button is used to name the robot. When the button is 
pressed, the application will change to another window as shown in 
Figure 6. The IP box will set the IP Address to match the robot. In this 
case, 192.168.4.1 will be used. If you want to change, you must change 
the application and the robot to the same. SSID point is the robot name.

EXIT button is the button to exit the IP and name setting page 
(see Figure 6) to return to Main application page.

Block editor of the application
Block 1: When pressing LIGHT button, the application will send 

the command “/led” to the robot. In order to turn on the headlights.

Block 2: When LIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 3: When UP button is pressed, the application will send the 
command “/mo_fo” to the robot in order to move forward.

Block 4: When UP button is not pressed, the application will send 
the command “/mo_stp” to the robot.

Block 5: When pressing DOWN button, the application will send 
the command “/mo_re” to the robot in order to reverse.

Block 6: When DOWN button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 7: When pressing RIGHT button, the application will send 
the command “/mo_ri” to the robot to turn right.

Block 8: When RIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 9: When pressing LEFT button, the application will send the 
command “/mo_le” to the robot in order to turn left.

Block 10: When LEFT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 11: When sliding SLIDER button, the application will send 
sliding value to the robot to control the running speed.

รูปที่ 5 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่นหน้าหลัก
Figure 5. The main page of Application

รูปที่ 6 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่น เมื่อกดปุ่ม SSID
Figure 6. Application window when pressing the SSID button

รูปที่ 7 แสดงบล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่นบนโปรแกรม APP INVENTOR
Figure 7. Block Editor of Application on App Inventor
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สามารถดาวน์โหลด Application ได้ที่นี่
(เฉพาะโทรศัพท์มือถือระบบ Android เท่านั้น)

Application can be downloaded here.
(Only for Android mobile phone) 
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(2) ROBOT BODY
Assembling Steps of the Body set.

Mini Caster
ªØ´ÅéÍËÅÑ§

Flat head nut 2.5x10 and NUT M2.5
¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃìµÑÇ¼Ùˆ 2.5x10 áÅÐµÑÇàÁÕÂ M2.5

Install battery holder to robot body with flat head nut 2.5x10 and nut M2.5.
»ÃÐ¡ÍºÅÑ§¶èÒ¹¢¹Ò´ AA ·Ñé§ÊÍ§µÑÇà¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µìâ´Âãªé¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃì µÑÇ¼Ùé 2.5x10 

áÅÐ µÑÇàÁÕÂ M2.5 à»ç¹µÑÇÂÖ´

Take off the both screw of motor gear and then mount the motor lock.
Secure with the both screw of motor gear.

·Ó¡ÒÃ¶Í´¹êÍµ¢Í§ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìÍÍ¡ ¨Ò¡¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃÂÖ´µÑÇÅçÍ¡à¢éÒ¡ÑºÁÍàµÍÃì
â´Âãªé¹çÍµ·Õè¶Í´ÍÍ¡ÁÒ¨Ò¡µÑÇÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃìà»ç¹µÑÇÂÖ´

Install the control board into robot body.
¹Óá¼è¹¤Çº¤ØÁÁÒàÊÕÂºÅ§·ÕèµÑÇËØè¹Â¹µì
«Öè§ä´éµÔ´µÑé§á¼è¹ BR002 àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Insert the electric wire of battery holder
into robot body.

ÊÍ´ÊÒÂä¿¢Í§ÅÑ§¶èÒ¹¢Öé¹ÁÒ´éÒ¹º¹

Solder electric wire at motor pole with red
wire solders at left hand side and black wire solders

at right hand side.
ºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿·Õè¢ÑéÇ¢Í§ÁÍàµÍÃì â´ÂãËéËÑ¹´éÒ¹·éÒÂ¢Í§

ÁÍàµÍÃìà¢éÒËÒµÑÇáÅéÇºÑ´¡ÃÕÊÒÂÊÕá´§·Ò§´éÒ¹«éÒÂáÅÐÊÒÂ
ÊÕ´Ó·Õè´éÒ¹¢ÇÒ

Mount motors, each with
two #4 x 1/4" screws

ÂÖ´ÁÍàµÍÃì¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì
â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x1/4

Solder motor wire to BR002 PC-board. Red 
wire is positive pole and black wire is negative 
pole. Character "L" is left motor gear and "R" 
is right motor gear. 

º Ñ´¡Ã ÕÊÒÂÁÍàµÍÃ ì à¢ éÒ¡ Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ MOTOR ÊÒÂÊÕ á´§ 
ãËéº Ñ´¡ÃÕ· Õ èµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂÊÕ´ÓºÑ´¡ÃÕ· Õ è 
µÓáË¹è§Åº ÊèÇ¹µÑÇÍÑ¡ÉÃ L ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ 
´éÒ¹«éÒÂáÅÐµÑÇÍÑ¡ÉÃ R ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ é́Ò¹ 
¢ÇÒ àÁ×èÍºÑ´¡ÃÕÊÒÂä¿àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Fix the mini caster wheel set to
the Body, by using a bolt as a holder.

»ÃÐ¡ÍºªØ´ÅéÍËÅÑ§à¢éÒ¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì·Ò§´éÒ¹ËÅÑ§
â´Âãªé¹çÍµ·ÕèÁÒ¡ÑºªØ´ÅéÍËÅÑ§ à»ç¹µÑÇÂÖ´

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

7

8

9

10

11

13

Screw 2x1/4
Ê¡ÃÙ 2x1/4

Install the wheels onto the shaft
of the gear motors and secure them

with the remaining two #4 x 1/4"
pointy screws.

¹ÓÅéÍËØè¹Â¹µìÁÒÊÇÁà¢éÒ¡Ñºá¡¹
ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì ¨Ò¡¹Ñé¹ãËéãªéÊ¡ÃÙ

¢¹Ò´ 4x1/4 ÂÖ´·ÕèÃÙµÃ§¡ÅÒ§¢Í§ÅéÍ

Mount BR002 PC-board into body robot 
and secure them with two #2 x 1/4" screws.

ÂÖ´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì BR002
¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 2x1/4

Solder battery holder wire to BR002 
PC-board at B1 and B2. Red wire is 
positive pole and Black is negative pole.

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂÅÑ§¶èÒ¹à¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì 
BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ B1 áÅÐ B2 
ÊÒÂÊÕá´§ãËé·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐ 
ÊÒÂÊÕ´ÓãËéºÑ´¡ÃÕ·Ó¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§Åº

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

Body robot is completely installed.
µÑÇËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

·Ó¡ÒÃÂÖ´á¼è¹¤Çº¤ØÁ´éÇÂ
Ê¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x3/4

Secure  control board
with two #4 x 3/4" screws.

Ê¡ÃÙ 4x3/4
Screw 4x3/4

12

The robot is prompt working and playing.
ËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ
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โค้ดควบคุมหุ่นยนต์ SOURCE CODE OF ROBOT
(สามารถดาวน์โหลดโค๊ดนี้ได้ที่ www.futurekit.com)
(This code can be downloaded at www.futurekit.com)

1 |  #define M2_A D5
2 |  #define M2_B D6
3 |  #define M1_A D7
4 |  #define M1_B D8
5 |
6 |  #define led_r D0 
7 |  #define led_ct D2 
8 |  #define led_l D3
9 |
10 | #define sw_setting D1
11 |
12 | #include <ESP8266WiFi.h>
13 | #include <WiFiClient.h> 
14 | #include <ESP8266WebServer.h>
15 | #include <EEPROM.h>
16 | 
17 | void HTTP_handleRoot(void);
18 | String command;             //String to store app command state.
19 | int speedCar = 800;         // 400 - 1023.
20 | int speed_Coeff = 3;
21 | const char* password = "12345678";
22 | char t_ssid;
23 | String ssid2; 
24 |
25 | ESP8266WebServer server(80);
26 |
27 | #define led_r_off digitalWrite(led_r,HIGH);
28 | #define led_r_on digitalWrite(led_r,LOW);
29 | #define led_l_off digitalWrite(led_l,HIGH);
30 | #define led_l_on digitalWrite(led_l,LOW);
31 | #define led_ct_off digitalWrite(led_ct,HIGH);
32 | #define led_ct_on digitalWrite(led_ct,LOW);
33 |
34 | #define add_pwm 40
35 | #include "inc_control.h" 
36 |
37 | void w_eeprom()
38 | {
39 |  for (int i = 10; i < 20; ++i){EEPROM.write(i, 0);} // clearing eeprom          
40 |  for (int i = 0; i < ssid2.length(); ++i){EEPROM.write(i, ssid2[i]);}
41 |  EEPROM.commit();
42 |  delay(10); 
43 | }
44 |
45 | void r_eeprom()
46 | {   
47 |  t_ssid = EEPROM.read(0); 
48 |  for (int i = 10; i < 20; ++i) { ssid2 += char(EEPROM.read(i)); }
49 | }
50 | 
51 | void setup() 
52 | {
53 |  pinMode(M1_A,OUTPUT);
54 |  pinMode(M1_B,OUTPUT);
55 |  pinMode(M2_A,OUTPUT);
56 |  pinMode(M2_B,OUTPUT);
57 |
58 |  pinMode(led_l, OUTPUT);
59 |  pinMode(led_r, OUTPUT);
60 |  pinMode(led_ct, OUTPUT); 
61 |  pinMode(sw_setting, INPUT_PULLUP);
62 |
63 |  led_r_off;
64 |  led_l_off;
65 |  led_ct_off;
66 |  EEPROM.begin(512);  //Initialize EEPROM
67 |  Serial.begin(115200);

68 |  r_eeprom();

69 |  chk_sw();
70 |
71 |  IPAddress    apIP(192, 168, 4, 1);//------set ip
72 |  IPAddress    subIP(255, 255, 255, 0);
73 |
74 |  WiFi.mode(WIFI_AP);
75 |  WiFi.softAPConfig(apIP, apIP, subIP);  
76 |  WiFi.softAP(ssid2, password);
77 |  
78 |  IPAddress myIP = WiFi.softAPIP();
79 |  Serial.print("AP IP address: ");
80 |  Serial.println(myIP); 
81 |
82 |  server.on ( "/", HTTP_handleRoot );
83 |  server.onNotFound ( HTTP_handleRoot );
84 |  server.on("/led", HTTP_GET, light_ct);
85 |  server.on("/mo_fo", HTTP_GET, m_forward);
86 |  server.on("/mo_re", HTTP_GET, m_reverse);
87 |  server.on("/mo_le", HTTP_GET, m_turn_left);
88 |  server.on("/mo_ri", HTTP_GET, m_turn_right);
89 |  server.on("/mo_stp", HTTP_GET, m_stop);   
90 |  server.begin();    
91 | }
92 |
93 | void loop() 
94 | {
95 |    server.handleClient();
96 |    chk_sw();
97 | }
98 |
99 | void HTTP_handleRoot(void) 
100 | {
101 |   char chk_ssid=0;
102 |   if( server.hasArg("State") ){
103 |     Serial.println(server.arg("State"));
104 |     command = server.arg("State");
105 |  
106 |     if (command == "0") speedCar = 400;
107 |       else if (command == "1") speedCar = 470;
108 |       else if (command == "2") speedCar = 540;
109 |       else if (command == "3") speedCar = 610;
110 |       else if (command == "4") speedCar = 680;
111 |       else if (command == "5") speedCar = 750;
112 |       else if (command == "6") speedCar = 820;
113 |       else if (command == "7") speedCar = 890;
114 |       else if (command == "8") speedCar = 960;
115 |       else if (command == "9") speedCar = 1023;
116 |   }
117 |  
118 |   if( server.hasArg("IP") ){ Serial.println(server.arg("IP")); }
119 |  
120 |   if( server.hasArg("SSID") )
121 |   {
122 |        ssid2="";
123 |        ssid2 = server.arg("SSID");
124 |        Serial.println(ssid2); 
125 |        chk_ssid=1;
126 |  }
127 | 
128 |    server.send ( 200, "text/html", "" );
129 |    delay(1);
130 |
131 |  if(chk_ssid==1)
132 |  {  
133 |     w_eeprom();
134 |     WiFi.disconnect();
135 |     delay(100);   
136 |     WiFi.softAP(ssid2, password);
137 |   }
138 | }

คำอธิบายโค้ดควบคุมหุ่นยนต์
บรรทัดที่ 1 กำหนดให้ M2_A เท่ากับขา D5
บรรทัดที่ 2 กำหนดให้ M2_B เท่ากับขา D6
บรรทัดที่ 3 กำหนดให้ M1_A เท่ากับขา D7
บรรทัดที่ 4 กำหนดให้ M1_B เท่ากับขา D8
บรรทัดที่ 6 กำหนดให้ led_r เท่ากับขา D0
บรรทัดที่ 7 กำหนดให้ led_ct เท่ากับขา D2
บรรทัดที่ 8 กำหนดให้ led_l เท่ากับขา D3
บรรทัดที่ 10 กำหนดให้ sw_setting เท่ากับขา D1
บรรทัดที่ 12-15 เรียกใช้ไลบอรี่ ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h และ EEPROM.h
บรรทัดที่ 19 กำหนดให้ speedCar มีค่าเท่ากับ 800
บรรทัดที่ 20 กำหนดให้ speed_Coeff มีค่าเท่ากับ 3
บรรทัดที่ 21 รหัสผ่านของ WiFi ที่ต้องการเชื่อมต่อ ในโค้ด คือ 

123456789
บรรทัดที่ 25 สร้างออปเจ็ค server เพิ่มเริ่มใช้งาน Web Server ที่พอร์ต 80
บรรทัดที่ 27 กำหนดให้ led_r_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 28 กำหนดให้ led_r_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 29 กำหนดให้ led_l_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 30 กำหนดให้ led_l_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 31 กำหนดให้ led_ct_off มีสถานะเป็น HIGH
บรรทัดที่ 32 กำหนดให้ led_ct_on มีสถานะเป็น LOW
บรรทัดที่ 34 กำหนดให้ add_pwm มีค่าเท่ากับ 40

บรรทัดที่ 35 เรียกใช้ไลบอรี่ inc_control.h
บรรทัดที่ 37 สร้างฟังก์ชั่นย่อย w_eeprom() ใช้เก็บชื่อหุ่นยนต์ที่เราตั้งไว้ 

จากแอพพลิเคชั่น ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 45 สร้างฟังก์ชั่นย่อย r_eeprom() ใช้สำหรับอ่านชื่อ SSID 

ของหุ่นยนต์ ที่เราเก็บเอาไว้ใน EEPROM ของ NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 51 สร้างฟังก์ชั่น setup
บรรทัดที่ 53-60 กำหนดให้ M1_A,M1_B,M2_A,M2_B,led_l,led_r และ 

led_ct เป็นขา OUTPUT
บรรทัดที่ 61 กำหนดให้ sw_setting เป็นขา INPUT
บรรทัดที่ 71 ตัวแปร IP Address ของ NODE MCU V.3 คือ 192.168.4.1
บรรทัดที่ 72 ตัวแปร SubNet ของ NODE MCU V.3 คือ 255.255.255.0
บรรทัดที่ 74 ใช้งาน WiFi ในโหมด AP
บรรทัดที่ 75-76 กำหนดค่าไปยัง NODE MCU V.3
บรรทัดที่ 90 เปิดการใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 93 สร้างฟังก์ชั่น loop
บรรทัดที่ 95 ตรวจสอบการเรียกใช้งาน Web Server
บรรทัดที่ 96 ตรวจสอบการกดสวิตซ์ที่หุ่นยนต์ ถ้ามีการกดสวิตซ์ จะเป็น 

การตั้งชื่อ SSID ของหุ่นยนต์ใหม่
บรรทัดที่ 99 สร้างออปเจ็ค HTTP_handleRoot
บรรทัดที่ 106-116 ใช้สำหรับรับคำสั่งจากแอพพลิเคชั่น เพื่อปรับความเร็ว 

ของมอเตอร์
บรรทัดที่ 131-137 ใช้สำหรับเปลี่ยนชื่อหุ่นยนต์

DESCRITION OF SOURCE CODE
Line 1 Assign M2_A to D5 pin.
Line 2 Assign M2_B to D6 pin.
Line 3 Assign M1_A to D7 pin.
Line 4 Assign M1_B to D8 pin.
Line 6 Assign led_r to D0 pin.
Line 7 Assign led_ct to D2 pin.
Line 8 Assign led_l to D3 pin.
Line 10 Assign sw_setting to D1 pin.
Line 12-15 Load the library (ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, 

ESP8266WebServer.h and EEPROM.h).
Line 19 Define speedCar of 800.
Line 20 Define speed_Coeff of 3.
Line 21 The WiFi password you want to connect to is 123456789.
Line 25 Set web server port number to 80.
Line 27 Set led_r_off to HIGH.
Line 28 Set led_r_on to LOW.
Line 29 Set led_l_off to HIGH.
Line 30 Set led_l_on to LOW.
Line 31 Set led_ct_off to HIGH.
Line 32 Set led_ct_on to LOW.
Line 34 Define add_pwm of 40.
Line 35 Load inc_control.h librery.

Line 37 Create a sub function w_eeprom () to store the robot name that 
we have set from the application in the EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 45 Create a sub function r_eeprom () used for reading SSID of 
robot names. Which we have stored in EEPROM of NODE MCU V.3.

Line 51 Create the setup function.
Line 53-60 Assign output variables to  M1_A, M1_B, M2_A, M2_B, 

led_l, led_r and led_ct.
Line 61 Assign input variables to  sw_setting.
Line 71 The IP Address variable of NODE MCU V.3 is 192.168.4.1.
Line 72 The SubNet variable of the NODE MCU V.3 is 255.255.255.0.
Line 74 Use WiFi in AP mode.
Line 75-76 Set the value to the NODE MCU V.3.
Line 90 Enable Web Server
Line 93 Create the loop function.
Line 95 Check the web server usage.
Line 96 Check the switch on the robot. If the button is pressed, it will 

set SSID name of the new robot.
Line 99 Create HTTP_handleRoot object.
Line 106-116 Used for receiving commands from the application. To 

adjust the speed of the motor.
Line 131-137 Used for changing robot names.
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แอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์มือถือ
จากรูปที่ 5 จะแสดงหน้าต่างของแอพพลิเคชั่นที่เป็นหน้าหลัก โดย 

ในหน้าต่างจะประกอบไปด้วย
ปุ่ม LIGHT มีไว้สำหรับเปิดไฟหน้าของตัวหุ่นยนต์
ปุ่ม UP มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งไปด้านหน้า
ปุ่ม LEFT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวซ้าย
ปุ่ม RIGHT มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้เลี้ยวขวา
ปุ่ม DOWN มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้ถอยหลัง
ปุ่ม SLIDER มีไว้สำหรับควบคุมหุ่นยนต์ให้วิ่งเร็วหรือช้าตามการ 

ปรับสไลด์ โดยถ้าปรับไปทางด้านซ้ายจะเป็นการลดความเร็ว ในทาง 
ตรงกันข้าม ถ้าปรับไปทางขวา จะเป็นการเร่งความเร็ว

ปุ่ม SSID ใช้สำหรับตั้งชื่อหุ่นยนต์ เมื่อกดปุ่มแล้ว แอพพลิเคชั่นจะ 
เปลี่ยนไปยังอีกหน้าต่างหนึ่ง ดังรูปที่ 6 โดยช่อง IP จะเป็นการตั้ง IP 
Address ให้ตรงกับตัวหุ่นยนต์ ซึ่งในที่นี้จะใช้ 192.168.4.1 โดยถ้าต้อง 
การเปลี่ยน จะต้องทำการเปลี่ยนที่ตัวแอพพลิเคชั่นและที่ตัวหุ่นยนต์ให้ 
เหมือนกัน ช่อง SSID เป็นจุดตั้งชื่อหุ่นยนต์

ปุ่ม EXIT เป็นปุ่มออกจากหน้าตั้งค่า IP และชื่อ ดังรูปที่ 6 เพื่อกลับ 
ไปที่หน้าแอพพลิเคชั่นหลัก

บล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่น
บล็อกชุดที่ 1 เมื่อทำการกดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการ 

ส่งคำสั่ง /led ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อทำการเปิดไฟหน้า
บล็อกชุดที่ 2 เมื่อไม่กดปุ่ม LIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 3 เมื่อทำการกดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำ 

สั่ง /mo_fo ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เดินหน้า
บล็อกชุดที่ 4 เมื่อไม่กดปุ่ม UP ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่งคำสั่ง 

/mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 5 เมื่อทำการกดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_re ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์ถอยหลัง
บล็อกชุดที่ 6 เมื่อไม่กดปุ่ม DOWN ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 7 เมื่อทำการกดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_ri ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวขวา
บล็อกชุดที่ 8 เมื่อไม่กดปุ่ม RIGHT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 9 เมื่อทำการกดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_le ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อให้หุ่นยนต์เลี้ยวซ้าย
บล็อกชุดที่ 10 เมื่อไม่กดปุ่ม LEFT ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำการส่ง 

คำสั่ง /mo_stp ไปยังตัวหุ่นยนต์
บล็อกชุดที่ 11 เมื่อทำการเลื่อนปุ่ม SLIDER ตัวแอพพลิเคชั่นจะทำ 

การส่งค่าสไลด์ไปยังตัวหุ่นยนต์ เพื่อควบคุมความเร็วในการวิ่ง

Mobile application
Figure 5 shows the application window that is the main page, in 

which the window consists of
LIGHT button is for turning on the headlight of the robot.
UP button is for controlling the robot to run forward.
LEFT button is for controlling the robot to turn left.
RIGHT button is for controlling the robot to turn right.
DOWN button is used to control the robot backwards.
SLIDER button is for controlling the robot to run fast or slow. If , 

it is adjusted to the left, will reduce the speed. And if adjusted to the 
right, will be the acceleration.

SSID button is used to name the robot. When the button is 
pressed, the application will change to another window as shown in 
Figure 6. The IP box will set the IP Address to match the robot. In this 
case, 192.168.4.1 will be used. If you want to change, you must change 
the application and the robot to the same. SSID point is the robot name.

EXIT button is the button to exit the IP and name setting page 
(see Figure 6) to return to Main application page.

Block editor of the application
Block 1: When pressing LIGHT button, the application will send 

the command “/led” to the robot. In order to turn on the headlights.

Block 2: When LIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 3: When UP button is pressed, the application will send the 
command “/mo_fo” to the robot in order to move forward.

Block 4: When UP button is not pressed, the application will send 
the command “/mo_stp” to the robot.

Block 5: When pressing DOWN button, the application will send 
the command “/mo_re” to the robot in order to reverse.

Block 6: When DOWN button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 7: When pressing RIGHT button, the application will send 
the command “/mo_ri” to the robot to turn right.

Block 8: When RIGHT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 9: When pressing LEFT button, the application will send the 
command “/mo_le” to the robot in order to turn left.

Block 10: When LEFT button is not pressed, the application will 
send the command “/mo_stp” to the robot.

Block 11: When sliding SLIDER button, the application will send 
sliding value to the robot to control the running speed.

รูปที่ 5 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่นหน้าหลัก
Figure 5. The main page of Application

รูปที่ 6 แสดงหน้าต่างแอพพลิเคชั่น เมื่อกดปุ่ม SSID
Figure 6. Application window when pressing the SSID button

รูปที่ 7 แสดงบล็อกคำสั่งของแอพพลิเคชั่นบนโปรแกรม APP INVENTOR
Figure 7. Block Editor of Application on App Inventor
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สามารถดาวน์โหลด Application ได้ที่นี่
(เฉพาะโทรศัพท์มือถือระบบ Android เท่านั้น)

Application can be downloaded here.
(Only for Android mobile phone) 


