
ËØè¹Â¹µìเดินµÒÁàÊé¹µÑÇ¹Õé ¨Ð·Ó¡ÒÃµÃÇ¨¨ÑºÊÕ¢Í§¾×é¹·Õèáµ¡µèÒ§¡Ñ¹ «Öè§ÍÒÈÑÂ¡ÒÃ 
Êè§áÅÐÃÑºáÊ§ ´éÇÂËÅÑ¡¡ÒÃ¹ÕéàÍ§ ËØè¹Â¹µì¨Ö§ÊÒÁÒÃ¶ÇÔè§ä»µÒÁàÊé¹ä´é

¢éÍÁÙÅ·Ò§´éÒ¹à·¤¹Ô¤
- áËÅ‡§¨‡ÒÂä¿ : ¶‡Ò¹ä¿©ÒÂ ¢¹Ò´ AA ¨Ó¹Ç¹ 3 ¡éÍ¹ (äÁèÁÕã¹ªØ´)
- ¡Ô¹¡ÃÐáÊÊÙ§ÊØ´  100 ÁÔÅÅÔáÍÁ»ìì
- ÊÒÁÒÃ¶»ÃÑº¤ÇÒÁäÇã¹¡ÒÃµÃÇ¨¨ÑºáÊ§ä´é
- ¢¹Ò´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì : 2.19 x 2.10 ¹ÔéÇ (บอร์ด¤Çº¤ØÁ) 
- ¢¹Ò´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì : 2.36 x 0.61 ¹ÔéÇ (บอร์ดเซ็นเซอร์)
- ขนาดหุ่นยนต์ทั้งหมด  : 5.20 x 4.80 x 2.80 นิ้ว
¡ÒÃ·Ó§Ò¹¢Í§Ç§¨Ã
Ç§¨Ã¹Õé¨ÐÊÒÁÒÃ¶áºè§¡ÒÃ·Ó§Ò¹ÍÍ¡ä´éà»ç¹ 2 ªØ´ãËญèæ ´éÇÂ¡Ñ¹ ¤×ÍªØ´µÃÇ¨¨Ñº 

áÊ§ áÅÐªØ´ควบคุม «Öè§áÊ´§ÍÂÙèã¹ÃÙ»·Õè 1
ªØ´µÃÇ¨¨ÑºáÊ§¨ÐÁÕÍÂÙè´éÇÂ¡Ñ¹ 2 ªØ´ «Öè§·Ñé§ÊÍ§ªØ´¹Õé¨ÐÁÕÅÑ¡É³ÐÇ§¨Ã·ÕèèàËÁ×Í¹ 

¡Ñ¹ ©Ð¹Ñé¹¨Ð¢ÍÍ¸ÔºÒÂà¾ÕÂ§ªØ´à´ÕÂÇ ¡ÒÃ·Ó§Ò¹¢Í§Ç§¨Ã¨ÐàÃÔèÁ¨Ò¡µÑÇ LED ¨Ð·Ó 
Ë¹éÒ·ÕèÊè§áÊ§ à¾×èÍãËéÊÐ·éÍ¹¡Ñº¾×é¹ä»à¢éÒµÑÇ PHOTO â´ÂµÑÇ LED ¹Õé¨Ð¶Ù¡¤Çº¤ØÁ 
â´Â VR1K «Öè§¨Ðãªéã¹¡ÒÃ»ÃÑºãËé»ÃÔÁÒ³áÊ§·ÕèÍÍ¡ÁÒ àËÁÒÐÊÁ¡ÑºÊÀÒ¾áÇ´ÅéÍÁ 
àÁ×èÍµÑÇ PHOTO ä´éÃÑºáÊ§¨ÐÁÕ¼Å·ÓãËéÁÕáÃ§´Ñ¹äËÅ¼èÒ¹µÑÇÁÑ¹ â´Â¶éÒÁÕáÊ§ÁÒµ¡ 
¡ÃÐ·º·ÕèµÑÇÁÑ¹ÁÒ¡ ¤ÇÒÁµéÒ¹·Ò¹ÀÒÂã¹µÑÇÁÑ¹¨Ð¹éÍÂ ÁÕ¼ÅãËéáÃ§´Ñ¹äËÅ¼èÒ¹ä´é 
ÁÒ¡ áµè¶éÒÁÕáÊ§ÁÒµ¡¡ÃÐ·º·ÕèµÑÇÁÑ¹¹éÍÂ ¤ÇÒÁµéÒ¹·Ò¹ÀÒÂã¹µÑÇÁÑ¹¨ÐÁÒ¡ ÁÕ¼Å 
ãËéáÃ§´Ñ¹·ÕèäËÅ¼èÒ¹µÑÇÁÑ¹¹éÍÂµÒÁä»´éÇÂ

àÁ×èÍÁÕáÃ§´Ñ¹äËÅ¼èÒ¹µÑÇ PHOTO ¨ÐÁÕ¼Å·ÓãËé TR1, TR2 áÅÐ TR4, TR5 
·Ó§Ò¹ µÒÁÅÓ´Ñº à»ç¹¼ÅãËéÁÍàµÍÃì MR, ML ËÁØ¹ ©Ð¹Ñé¹¶éÒ PHOTO µÑÇã´ 
ä´éÃÑºáÊ§ÁÒ¡ ËØè¹Â¹µì¡ç¨Ð àÅÕéÂÇä»·Ò§¹Ñé¹ ÊÓËÃÑº VRL áÅÐ VRR ·ÓË¹éÒ·Õèà»ç¹µÑÇ 
»ÃÑº ¤ÇÒÁäÇã¹¡ÒÃµÃÇ¨¨Ñº áÊ§¢Í§ PHOTO áµèÅÐµÑÇ

ÊèÇ¹ R5 ¨Ð·ÓË¹éÒ·ÕèÅ´¡ÃÐáÊãËé¡Ñº LED2 áÅÐ LED3 ÊÓËÃÑº LED1 ¨Ð·Ó 
Ë¹éÒ·Õèà»ç¹ áÍÅÍÕ´Õà¾ÒàÇÍÃìáÅÐà»ç¹µÑÇ¤Çº¤ØÁáÃ§´Ñ¹¢Í§ VR1K ãËéä´é»ÃÐÁÒ³ 1.7 
âÇÅµì

การประกอบวงจร 
จะมีแผ่นวงจรอยู่ 2 ชุด คือ ชุดแรกเป็นชุดเซ็นเซอร์  จะมี LED และตัวโฟโต้

ทรานซิสเตอร์ ทั้งสองตัวลักษณะจะเหมือนกัน ให้สังเกต ตัวโฟโต้ทรานซิสเตอร์จะมี
ท่อหดสีดำ การใส่โฟโต้จะต้องหันตัวถังให้ตรงกับรูปในแผ่นปริ้นต์ ส่วนตัว LED สีใส 
ให้สังเกตขายาว และดูการใส่ที่รูปที่ 3 ในส่วนของ LED 

 ชุดที่สองเป็นชุดควบคุมมอเตอร์  การประกอบให้เริ่มจากอุปกรณ์ที่ตัวที่มีความสูง
น้อยที่สุดก่อน โดยเริ่มจากไดโอด ตัวต้านทาน และไล่ความสูงไปเรื่อยๆ สำหรับ
อุปกรณ์ที่มีขั้ว เช่น ไดโอด คาปาซิเตอร์แบบอิเล็คโตไลต์ และ LED จะต้องดูขั้วให้ถูก
ต้องก่อนใส่ทุกครั้ง วิธีการดูขั้วและการใส่อุปกรณ์นั้นได้แสดงไว้ในรูปที่ 3    

 ในการบัดกรีให้ใช้หัวแร้งขนาดไม่เกิน 40 วัตต์ และการบัดกรี จะต้องบัดกรีด้วย
ความระมัดระวัง อย่าให้บัดกรีข้ามจุดบัดกรี  เมื่อบัดกรีเสร็จให้แล้ว ให้ตรวจสอบดูจุด
บัดกรีและการใส่อุปกรณ์ถูกต้องอีกครั้ง ถ้าแน่ใจว่าถูกต้องให้ต่อสายแพร 4 เส้นเข้ากับ
ชุดเซ็นเซอร์ โดยดูตำแหน่งสายของ  L R ให้ถูกต้อง  สำหรับการประกอบตัวหุ่นยนต์ 
ให้ทำการประกอบตามคู่มือในแผ่นที่ 2

ÊÓËÃÑºªØ´ÅÓµÑÇËØè¹Â¹µì ãËé·Ó¡ÒÃÅ§ÍØ»¡Ã³ìµÒÁ¤ÙèÁ×Íã¹á¼è¹·Õè 2
¡ÒÃ·´ÊÍº
àÁ×èÍ»ÃÐ¡ÍºÇ§¨Ã·Ñé§ÊÍ§á¼è¹àÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ ãËé·Ó¡ÒÃãÊè¶èÒ¹ä¿©ÒÂ ¢¹Ò´ 

AA ¨Ó¹Ç¹ 3 ¡éÍ¹ (¤ÇÃãªé¶èÒ¹ãËÁè) Å§º¹ÃÑ§¶èÒ¹ ¨Ò¡¹Ñé¹ãËé·Ó¡ÒÃ»ÃÑºà¡×Í¡ÁéÒ·Ñé§ 
ÊÒÁµÑÇäÇé·ÕèµÓáË¹è§¡Öè§¡ÅÒ§ áÅéÇàÅ×èÍ¹ÊÇÔµ«ì SW ä»·Ò§´éÒ¹ ON µÑÇ LED ทั้งหมด
¨ÐµÔ´

¹ÓµÑÇËØè¹Â¹µìä»ÇÒ§º¹¡ÃÐ´ÒÉ·ÕèÁÕàÊé¹ÊÕ´Ó µÑÇËØè¹Â¹µì¡ç¨ÐÇÔè§ä»µÒÁàÊé¹ ã¹      
¡Ã³Õ·ÕèËØè¹Â¹µìÇÔè§ä»áÅéÇËÅØ´¨Ò¡àÊé¹ ãËéÅÍ§·Ó¡ÒÃ»ÃÑº VR1K ÁÒ·Ò§«éÒÂàÅç¡¹éÍÂ 
áÅéÇÅÍ§ãËÁè ¶éÒÂÑ§ËÅØ´àÊé¹ÍÕ¡ãËéÊÑ§à¡µÇèÒËÅØ´ä»·Ò§äË¹ ¶éÒËÅØ´ä»·Ò§«éÒÂ ¡çãËé 
»ÃÑº VRL ä»·Ò§ซ้ายàÅç¡¹éÍÂ ·ÓÍÂèÒ§¹Õé¨¹¡ÃÐ·Ñè§ËØè¹Â¹µìÇÔè§äÁèËÅØ´àÊé¹ ã¹·Ò§ 
¡ÅÑº¡Ñ¹ ¶éÒËÅØ´ä»·Ò§¢ÇÒ ¡çãËé»ÃÑº VRR ä»·Ò§ซ้าย àÅç¡¹éÍÂ

ÊÓËÃÑº VRL áÅÐ VRR ãªéã¹¡ÒÃ»ÃÑº¤ÇÒÁäÇã¹¡ÒÃÃÑº¢Í§µÑÇ PHOTO TR 
ÊèÇ¹ VR1K ¨Ðà»ç¹µÑÇ»ÃÑº¤ÇÒÁ¤ÇÒÁáÃ§ã¹¡ÒÃÊè§áÊ§ LED ÍÍ¡ä»

หมายเหตุ ปกติมอเตอร์จะตามเข็มนาฬิกา หากมีมอเตอร์ตัวใดตัวหนึ่ง หมุนทวน
เข็มนาฬิกาแสดงว่า ต่อมอเตอร์ สลับขั้ว

This line tracking robot detects the colors of different areas based on the 
principle of transmitting and receiving light. The robot can then run along 
the line.

Technical data
- Power supply : 3 AA batteries (not included).
- Electric current consumption : 100mA.
- Light detecting sensitivity : controllable.
- Control circuit board size: 2.19 x 2.10 inches.
- Sensor circuit board size: 2.36 x 0.61 inches.
- Total size of the robot: 5.20 x 4.80 x 2.80  inchesin. 
How does it work 
The circuit is composed of 2 major parts, light detecting and control, as 

shown in Fig. 1.
The light detecting part is composed of 2 alike circuits that will work in 

the same manner. Each circuit will start working when the photo received 
infrared light from LED, causing voltage being passed through. The more 
reflected light will DROP the internal resistance and give bigger passing 
through voltage. Less reflected light will GAIN the internal resistance and 
give less passing through voltage.

When there is voltage being passed through the photo, it will cause 
TR1,TR2 and TR4,TR5 to work and force motor ML to rotate.  Therefore, 
if any photo receives more light volume, the robot will move to the direction 
of that photo position. The VRL and VRR will work as a light detecting 
sensitivity controller of each photo.

R5 will reduce the current for LED2 and LED3. For LED1 will act as 
LED1 power and control the voltage of VR1K to be approximately 1.7 volts.

Circuit Assembly
The circuit assembly intercomected two sets of circuit boards: the sensor 

set and the motor control set.
For the first set, which is the sensor set, it includes LEDs and 

phototransistors. Both components have similar features. Note that the 
phototransistor has a black-colored small tube. When inserting the 
phototransistor, align it correctly with the image on the printed board. As 
for the LED, it has clear legs. Pay attention to their length and the insertion 
process as depicted in Figure 3.

The second set is the motor control set. When assembling, begin with the 
components that have the least height. Start from the diode, then the 
resistor, and follow a gradual increase in height. Components with terminals 
such as diodes, electrolytic capacitors, and LEDs must be inserted with the 
correct polarity each time. The method of checking polarity and inserting 
components is depicted in Figure 3. 

When soldering, utilize an iron not exceeding 40 watts and exercise 
caution to prevent bridging. After soldering is completed, double-check the 
soldering points and component correctness. If sure of their accuracy, 
connect the 4-wire cable to the sensor set, ensuring the L R wire positions 
are correct.

For the assembly of the robot itself, follow the instructions provided on 
the second sheet manual.

Testing 
When the two circuit boards have been completely assembled, insert 

three AA batteries into the battery holder. Then adjust VRL, VR1K and 
VRR to the middle point and slide switch SW to "on" position.

Lay down the assembled robot on the paper with black line. But if the 
robot is running out the black line, adjust VR1K to the left side a little bit 
and test again. In case of the robot is running out the black line to left side, 
adjust VRL to the left side a little bit until the robot runs follow the line. But 
if the robot is running out the black line to right side, adjust VRR to left side 
a little bit.

VRL and VRR is used to adjust the sensitivity of the PHOTO TR, while 
VR1K is used to adjust the strength. To send out the light of the LED.

Note: Normally, a motor will turn clockwise. If a motor turns 
counterclockwise, it means the motor has reversed polarity.
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Figure 2.
Circuit Assembling 
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Figure 3. Installing the Components
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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.

Flat head nut 2.5x10 and NUT M2.5

¹çÍµËÑÇà»à»ÍÃìµÑÇ¼Ùˆ 2.5x10 áÅÐµÑÇàÁÕÂ M2.5

Install battery holder to body robot 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´

Insert the electric wire battery holder into

body robot.

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 #2 x 1/4" screws

ÂÖ´ÁÍàµÍÃì¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì

â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 2x1/4

Solder motor wire to MB122-1 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 

MB122-1 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ MOTOR สÒÂÊÕ 

á´§ ãËéºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂÊÕ´ÓºÑ´¡ÃÕ·Õè 

µÓáË¹è§ÅºÊèÇ¹µÑÇÍÑ¡ÉÃML¤×ÍÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì 

·Ò§´éÒ¹«éÒÂáÅÐµÑÇÍÑ¡ÉÃ MR ¤×ÍÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì 

·Ò§´ éÒ¹¢ÇÒàÁ × èÍº Ñ´¡Ã ÕÊÒÂä¿àÃ ÕÂºÃ éÍÂáÅ éÇ

The robot is prompt working and playing.

ËØè¹Â¹µì·Õè»ÃÐ¡ÍºàÊÃç¨àÃÕÂºÃéÍÂáÅéÇ

Screw 2x1/4

Ê¡ÃÙ 2x1/4

7

8

9

10

11

12

Screw 4x1/4

Ê¡ÃÙ 4x1/4

Install the wheels onto the shaft

of the gear motors and secure them

with the remaining two #2 x 1/4"

pointy screws.

¹ÓÅéÍËØè¹Â¹µìÁÒÊÇÁà¢éÒ¡Ñºá¡¹

ÁÍàµÍÃìà¡ÕÂÃì ¨Ò¡¹Ñé¹ãËéãªéÊ¡ÃÙ

¢¹Ò´ 2x1/4 ÂÖ´·ÕèÃÙµÃ§¡ÅÒ§¢Í§ÅéÍ

Mount MB122-2 PC-board into body robot 

and secure them with two #4 x 1/4" screws.

ÂÖ´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì MB122-2 

¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x1/4

Solder battery holder wire to 

MB122-1 PC-board at +BAT- Red 

wire is positive pole and Black is 

negative pole.

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂÅÑ§¶èÒ¹à¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã 

¾ÔÁ¾ì MB122-1 â´ÂºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ 

+BAT-ÊÒÂÊ Õá´§ãË é·Ó¡ÒÃº Ñ´¡Ã Õ· Õ è 

µÓáË¹è§ºÇ¡áÅÐÊÒÂÊÕ´ÓãËéºÑ´¡ÃÕ·Ó 

¡ÒÃºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§Åº

Screw 2x1/4

Ê¡ÃÙ 2x1/4

NOTE: This robot has to playing at low light place

for protect error working of sensor.

ËÁÒÂàËµØ: ã¹¡ÒÃ¹Óä»àÅè¹ ¤ÇÃàÅè¹ã¹Ê¶Ò¹·Õè·ÕèÁÕáÊ§¹éÍÂ 

à¾×èÍ»éÍ§¡Ñ¹¡ÒÃ·Ó§Ò¹¼Ô´¾ÅÒ´¢Í§à«ç¹à«ÍÃì

Mini Caster

ªØ´ÅéÍËÅÑ§

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´ Solder the 4-core cable from the sensor board   

at  points L+ E R to the MX122-1 board.

ºÑ´¡ÃÕÊÒÂเซ็นเซอร์ à¢éÒ¡Ñºá¼è¹Ç§¨Ã ¾ÔÁ¾ì  B122-1       

â´Âใช้สายแพร 4 เส้นºÑ´¡ÃÕ·ÕèµÓáË¹è§ L + E R 

Mount MB122-1 PC-board into body robot 

and secure them with two #4 x 3/4" screws.

ÂÖ´á¼è¹Ç§¨Ã¾ÔÁ¾ì MB122-1

¡ÑºµÑÇËØè¹Â¹µì â´ÂãªéÊ¡ÃÙ¢¹Ò´ 4x3/4

Screw 4x3/4

Ê¡ÃÙ 4x3/4

bottom sensortop sensor
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FOR TESTING  สนามทดสอบ 


