








• ขบัเคลื่อนสองลอ้ อิสระ (Differential Drive)



• ความเร็วสงูสุด

• 500 มม./วนิาที
• (2 กม. / ชม.)



• ลอ้

• Encoder
• ลอ้ลอย

• พื้ น

• กาํแพง

• bumper



• 2 x digital signal (0/1)



• 4 x 16-bit inputs
• ความแรงของ IR ที่สะทอ้นกลบัมา
• (0 .. 1800) 





• 1 x 16-bit input 
• ระยะหา่งจากกาํแพง 

(0 – 4095)





• 3 x digital signal
• ตรวจวดัวา่หุน่ยนตถ์กูยกขึ้นหรือไม ่

(ลอ้ลอยเหนือพื้น)





• Notebook

• USB to Serial

• Serial interface cable

• iRobot Create









คาํสัง่ (ความเร็วลอ้)

คา่ sensor ต่าง ๆ 



คาํสัง่คุมความเร็วลอ้

คาํสัง่อ่านขอ้มลู sensor

ตั้งความเร็ว



• Download ที่ http://www.nattee.net/
• iRobot Create Package  (RDC2012_AutoBot.rar)

 Source code

 manual
 opencv

 VS C++ 2008





• ติดตั้ง MS Visual C++ 2008 express
• ติดตั้ง OpenCV 2.1 (อยา่พึ่งเปิด Visual C++ ระหวา่งติดตั้ง OpenCV2.1

• ตั้งค่า Visual C++
• ทดลองใชโ้ปรแกรมตวัอยา่ง (เปิดไฟล ์AutoRDC2012\AutoRDC2012.sln)

• ตอ้งหา port ของ USB to Serial กอ่น



• ไมต่อ้งติดตั้ง SQL Server (เปลืองเนื้อที่ d/l นาน)



• ใชโ้ปรแกรม OpenCV-2.1.0-win32-vs2008.exe
• ใหเ้ลือก add path for all user



• ตั้ง Library Path

• Menu tool  options



• ตั้ง Library Path
• Menu tool  options
• เลือกหวัขอ้ Projects and Solution  VC++ Directories
• เลือก Show directory for:  Library Files
• เพิ่ม C:\OpenCV2.1\lib



• หา port
• เปิด device manager บน my computer



• แกไ้ขไฟล์ _main.cpp



• 1>d:\autordc2012\autordc2012\_main.cpp(7) : fatal error C1083: 
Cannot open include file: 'cv.h': No such file or directory
• ยงัไมไ่ดต้ิดตั้ง OpenCV

• ทางแก:้ ติดตั้ง OpenCV
• 1>LINK : fatal error LNK1104: cannot open file 'cv210d.lib‘

• ยงัไมไ่ดต้ั้ง Library Path
• ทางแก:้ ตั้ง library path ใน Visual C++

• The program can't start because highgui210d.dll is missing from your 
computer. Try reinstalling the program to fix this problem. 
• ไมไ่ดต้ั้ง path ตอนติดตั้ง OpenCV

• ทางแก:้ ใหต้ิดตั้งใหม่
• เปิดโปรแกรม MS Visual C++ อยูต่อนที่ติดตั้ง OpenCV

• ทางแก:้ ปิดโปรแกรม Visual C++ แลว้เปิดใหม่



เคลื่อนที่แบบ open loop



• เดินไปขา้งหน้า 5 วนิาที
• หนัไปทางขวา 90 องศา
• เดินถอยหลงั 3 วนิาที



• ใช ้State Machine

0

1

2

3

เดินหน้า

vx = 100
vz = 0

หนัขวา

vx = 0
vz = 100

ถอยหลงั

vx = -100
vz = 0

หยุด

vx = 0
vz = 0

ผ่านไป 5 วนิาที

ผ่านไป 2 วนิาที

ผ่านไป 3 วนิาที



State/output



transition

State var

next



การใช ้sensor



• เดินไปขา้งหน้า

• ชนแลว้ใหถ้อยหลงั 2 วแิลว้หยุด



• ใช ้State Machine

0

1

2
เดินหน้า

vx =100
vz = 0

ถอยหลงั

vx = -100
vz = 0

หยุด

vx =0
vz = 0

ชน ผ่านไป 2 วนิาที







• ใหหุ้น่ยนวิง่ตามรอยต่อระหวา่งกระเบื้องสีขาว และ สีดาํ

• ใช้ cliffSensor เป็นตวัตรวจวดัวา่พื้นเป็นสีอะไร


