
วงจรควบคุมหุ่นยนต์แบบมีสายชุดนี้ เป็นวงจรควบคุมอย่างง่ายที่เหมาะ 
สำหรับผู้เริ่มต้นการเรียนรู้เกี่ยวกับหุ่นยนต์ ทั้งทางด้านวงจรอิเล็กทรอนิกส์และ 
ทางด้านแมคคานิกส์

¢éÍÁÙÅ·Ò§´éÒ¹à·¤¹Ô¤
- áËÅ‡§¨‡ÒÂä¿ : ¶‡Ò¹ä¿©ÒÂ ¢¹Ò´ AA ¨Ó¹Ç¹ 2 ¡éÍ¹ (äÁèÁÕã¹ªØ´)
- ¡Ô¹¡ÃÐáÊÊÙ§ÊØ´ 155 ÁÔÅÅÔáÍÁ»ìì
- ¢¹Ò´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì : 3.94 x 2.08 ¹ÔéÇ (Ç§¨Ã¤Çº¤ØÁ)
(1) Ç§¨Ã¤Çº¤ØÁËØ‡¹Â¹µ‹
1.¡ÒÃ·Ó§Ò¹¢Í§Ç§¨Ã
Ç§¨Ã¹Õéจะมีชุดขับมอเตอร์อยู่ 2 ชุด ด้วยกัน โดยเป็นชุดที่ควบคุมมอเตอร์ 

ทางขวา และชุดควบคุมมอเตอร์ทางซ้าย
การทำงานของชุดทางด้านขวาจะเริ่มจาก เมื่อทำการกดสวิตซ์ SW1 จะมี 

แรงดันส่งไปเลี้ยงให้ขา B ของ TR1 ทำให้ TR1 ทำงาน ส่งผลให้ TR3 ทำงาน 
ตามไปด้วย มอเตอร์ทางด้านขวาจึงหมุนเดินหน้า แต่ถ้ากดสวิตซ์ SW4 จะมี 
แรงดันส่งไปเลี้ยงให้ขา B ของ TR2 ทำให้ TR2 ทำงาน ส่งผลให้ TR4 ทำงาน 
ตามไปด้วย มอเตอร์ทางด้านขวาจึงหมุนถอยหลัง สำหรับชุดทางด้านซ้ายจะมี 
ลักษณะการทำงานเหมือนกับชุดทางด้านขวา

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

FK1114 ¨Ðà»ç¹á¼è¹Ç§¨Ã¤Çº¤ØÁáÅÐ BR002 ¨Ðà»ç¹á¼è¹µÔ´µÑé§ÁÍàµÍÃìáÅÐÅéÍ 
ÃÇÁ·Ñé§ÃÑ§¶èÒ¹´éÇÂ

ÃÙ»¡ÒÃÅ§ÍØ»¡Ã³ì¢Í§á¼è¹ FK1114 áÊ´§äÇéã¹ÃÙ»·Õè 2 ã¹¡ÒÃ»ÃÐ¡Íº 
Ç§¨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´éÇÂµÑÇµéÒ¹·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¡Íº 
Ç§¨Ã ¡èÍ¹¡ÒÃãÊèÍØ»¡Ã³ìàËÅèÒ¹Õé¨ÐµéÍ§ãËé¢ÑéÇ·Õèá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì¡ÑºµÑÇÍØ»¡Ã³ì 
ãËéµÃ§¡Ñ¹ à¾ÃÒÐ¶éÒËÒ¡ãÊè¡ÅÑº¢ÑéÇáÅéÇ ÍÒ¨¨Ð·ÓãËéÍØ»¡Ã³ìËÃ×ÍÇ§¨ÃàÊÕÂËÒÂ 
ä´é ÇÔ¸Õ¡ÒÃ´Ù¢ÑéÇáÅÐ¡ÒÃãÊèÍØ»¡Ã³ì¹Ñé¹ä´éáÊ´§äÇéã¹ÃÙ»·Õè 3 áÅéÇ ã¹¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ 
ãËéãªéËÑÇáÃé§¢¹Ò´äÁèà¡Ô¹ 40 ÇÑµµì áÅÐãªéµÐ¡ÑèÇºÑ´¡ÃÕ·ÕèÁÕÍÑµÃÒÊèÇ¹¢Í§´ÕºØ¡ 
áÅÐµÐ¡ÑèÇÍÂÙèÃÐËÇèÒ§ 60/40 ÃÇÁ·Ñé§¨ÐµéÍ§ÁÕ¹ÓéÂÒ»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´ãÊèÍØ»¡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 3

3.¡ÒÃ·´ÊÍº
àÁ×èÍ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã·Ñé§ÊÍ§á¼è¹àÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ ãËé·Ó¡ÒÃãÊè¶èÒ¹ä¿©ÒÂ 

¢¹Ò´ AA ¨Ó¹Ç¹ 2 ¡éÍ¹ Å§º¹ÃÑ§¶èÒ¹ ทดสอบมอเตอร์ทางด้านขวา โดยกด 
สวิตซ์ SW1 มอเตอร์จะหมุนเดินหน้าและกดสวิตซ์ SW4 มอเตอร์จะหมุนถอย 
หลัง ส่วนมอเตอร์ทางด้านซ้าย ทดสอบโดยกดสวิตซ์ SW2 มอเตอร์จะหมุนเดิน 
หน้าและกดสวิตซ์สวิตซ์ SW3 มอเตอร์จะหมุนถอยหลัง

This circuit is a simple control circuit that is suitable for beginners 
learning about robots. Both in electronic circuits and the mechanics.

Technical data
- Power supply : 2 rechargeable AA batteries (not included).
- Electric current consumption : 155mA.
- PCB dimension : 3.94 in x 2.08 in. (Control circuit)
(1) ROBOT CONTROL CIRCUIT
1.How does it work
This circuit has two sets of motor drives, which control the right 

motor and control the left motor.
For the operation of the right motor set, when SW1 is pressed, there 

will be the voltage to feed the pin B of TR1, causing TR1 to work. As a 
result, TR3 will work with the motor on the right side, then forward. 
But if press SW4 switch, there will be the voltage to feed to pin B of 
TR2 causing TR2 to work. As a result, TR4 will follow with the motor 
on the right side, then reverse. The operation of the motor unit on the 
left will look like the set on the right.

2.Circuit Assembly
MB101 has 2 PCB consisting of control circuit and robot mounting 

plate, i.e. chassis, gear motor and wheels plus a battery compartment.
The FK1114 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. 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.3.

3.Testing
When the two circuits have been completed, put 2 AA size batteries 

on the battery holder. Test the right motor by press SW1 switch, the 
right motor will rotate forward. Press SW4 switch, the right motor will 
rotate backwards. Test the left motor by press SW2 switch, the left 
motor will rotate forward. Press SW3 switch, the motor will rotate 
backwards.

LEVEL 2

WIRED ROBOT CONTROL CIRCUIT
วงจรควบคุมËØ‡¹Â¹µ‹แบบมีสาย

CODE MB101MICROCONTROLLER ROBOT & EXPERIMENT BOARD
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NO.1

Figure 1. Wired Robot Control Circuit

Figure 2. Circuit Assembling 
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Figure 3. Installing the Components
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(2) µÑÇËØ‡¹Â¹µ‹
¢Ñé¹µÍ¹¡ÒÃ»ÃÐ¡ÍºµÑÇËØè¹Â¹µì
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(2) ROBOT BODY
Assembling Steps of the Body set.

Mini Caster
ªØ´ÅéÍËÅÑ§

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´

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. 

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂÁÍàµÍÃìà¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì BR002 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·Õè 
µÓáË¹è§ MOTOR ÊÒÂÊÕá´§ ãËéºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂ 
ÊÕ´ÓºÑ´¡ÃÕ·Õè µÓáË¹è§Åº ÊèÇ¹µÑÇÍÑ¡ÉÃ L ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ 
´éÒ¹«éÒÂáÅÐµÑÇÍÑ¡ÉÃ R ¤×Í ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì·Ò§ é́Ò¹¢ÇÒ àÁ×èÍºÑ´¡ÃÕ 
ÊÒÂä¿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 5

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

MICROCONTROLLER ROBOT & EXPERIMENT BOARD
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The robot is prompt working and playing.

ËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

6

7

8

10

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¡¹ÁÍàµÍÃìà¡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

Screw 4x1/4
Ê¡ÃÙ 4x1/4

Body robot is completely installed.

µÑÇËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

9

Connect the connection wires between

the control board and the robot.

ต่อสายระหว่างบอร์ดควบคุมกับตัวหุ่นยนต์


