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  KidBright AI Bot ประกอบไปด้วย 2 ส่วน ได้แก่ ส่วนประมวลผล (KidBright AI Box) 

และ ส่วนขยายการขับเคล่ือนด้วยล้อ (KidBright AI movement base extension) 

 

    KidBright AI Box 

 

 

  KidBright AI movement base 
  Extension 

 

 

  โดยส่วน KidBright AI Box จะประกอบไปด้วย หน่วยประมวลผลท่ัวไป หน่วยประมวลผล

ทางปัญญาประดิษฐ์ กล้อง และ ช่องเสียบไมโครโฟน ซึ่งสามารถใช้งานส าหรับการพัฒนาระบบ

ปัญญาประดิษฐ์ได้บนอุปกรณ์เดียว ในขณะที่ส่วน KidBright AI movement base extension 

เป็นส่วนขยายส าหรับการประยุกต์ใช้โมเดลปัญญาประดิษฐ์ในการเคล่ือนท่ีด้วยล้อ โดยจะรับค าสั่ง

จากส่วน KidBright AI Box ผ่านการสื่อสารบนระบบ Robot Operation System (ROS) 

 ผู้ใช้งานสามารถศึกษาอุปกรณ์และวิธีการประกอบท้ังสองส่วนได้จากคู่มือเล่มนี้ โดยเนื้อหา

จะแบ่งออกเป็น 2 ส่วนได้แก่  

บทท่ี 1    การประกอบส่วน KidBright AI Box  

บทท่ี 2    การประกอบส่วน KidBright AI movement base extension และ 

     การเช่ือมต่อกับ KidBright AI Box 
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บทที่ 1 การประกอบส่วน KidBright AI Box 

 

อุปกรณ์ 

 

ล าดับ ชื่อ จ านวน 

1 เสายึดนอ็ตขนาด M3 ยาว 17+5 มิลลิเมตร 4 

2 เสายึดนอ็ตขนาด M3 ยาว 6 มิลลเิมตร 8 
3 แหวนรองฐานขนาด M3 ยาว 2.5 มิลลิเมตร 4 

4 น็อตขนาด M3 ยาว 18 มิลลิเมตร 8 
5 น็อตยึดกล้องขนาด M1.5 ยาว 5 มิลลิเมตร 2 

6 ขาจับเสาสญัญาณ 
(ดาวน์โหลดไฟล์ 3D Printing ได้ที่ www.kid-bright.org/ai/downloads) 

2 

7 อะคริลคิแผ่นบน 
(ดาวน์โหลดแบบ Laser Cut ได้ที่ www.kid-bright.org/ai/downloads) 

1 
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ล าดับ ชื่อ จ านวน 

8 บอร์ด Nano Pi M4V2 1 
9 แผ่นยางกันความร้อน 1 
10 อะคริลคิยึดกลอ้ง 

(ดาวน์โหลดแบบ Laser Cut ได้ที่ www.kid-bright.org/ai/downloads) 
1 

11 กล้อง MCAM400 พร้อมสายแพสัญญาณ 1 
12 ฐานระบายความรอ้น 1 
13 เสาสญัญาณ Wi-Fi (มาพร้อมกับชุด Nano Pi M4V2) 2 
14 บอร์ด NVMe SSD Adapter for M4 1 
15 บอร์ด Coral M.2 Accelerator B+M key 1 
16 อะคริลคิแผ่นล่าง 

(ดาวน์โหลดแบบ Laser Cut ได้ที่ www.kid-bright.org/ai/downloads) 
1 

 

วิธีการประกอบ 

ขั้นตอนที่ 1 ติดแผ่นยางกันความรอ้นใต้บอร์ด Nano Pi M4V2 
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ขั้นตอนที่ 2 ประกอบบอร์ด NanoPi M4V2 เข้ากับฐานระบายความรอ้นด้วยเสายึดนอ็ต 

จ านวน 4  เสา (อ้างอิงอุปกรณ์ล าดับที่ 1) 

 

 

ขั้นตอนที่ 3 ท าการตอ่เสาสญัญาณ Wi-Fi เข้ากับบอร์ด NanoPi M4V2 

 

จุดเชื่อมต่อเสาสัญญาณ Wi-Fi 
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ขั้นตอนที่ 4 ท าการยึดกล้องกับอะคริลคิยึดกลอ้งโดยการไขน็อตยึดกลอ้งขนาด M1.5 

              

 

ขั้นตอนที่ 5 ประกอบกล้องเข้ากับบอร์ด Nano Pi M4V2 โดยการตอ่สายแพสัญญาณ 

โดยเสยีบปลายสายแพด้านหนึ่งเข้ากับช่องเสียบสายแพบนกล้อง และเสียบปลายสายแพ

อีกด้านหนึ่งเข้ากับช่องเสียบสายแพด้านในบนบอร์ด Nano Pi M4V2 
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ขั้นตอนที่ 6 ประกอบบอร์ด Coral M.2 Accelerator B+M key เขา้กบั บอร์ด NVMe 

SSD Adapter for M4 แลว้ไขน็อตบรเิวณปลายบอร์ด Coral 

 

ขั้นตอนที่ 7 เสียบบอร์ด NVME SSD Adapter พร้อม Coral M.2 เข้ากับ Pin header 

ชุดเล็ก (24-Pin GPIO2) ของบอร์ด NanoPI M4V2  
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ขั้นตอนที่ 8 ประกอบขาจับเสาสญัญาณเขา้กับอะคริลคิแผ่นล่าง 

           

 

ขั้นตอนที่ 9 ท าการติดตั้งระบบปฏิบัติการส าหรับ Nano Pi พร้อม KidBright AI IDE 

จากเว็บ www.kid-bright.org/ai/downloads ลงใน SD card ขนาด 32 GB แล้ว

น ามาเสียบเข้าช่อง SD card บนบอร์ด Nano Pi M4V2 
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ขั้นตอนที่ 10 ประกอบชุดบอร์ดประมวลผล Nano Pi M4V2 พรอ้ม Coral M.2 และ

กล้อง เข้ากับอะครลิิคแผ่นบนและอะครลิิคแผน่ล่างพร้อมเสาสัญญาณ Wi-Fi โดยการ

ไขน็อตขนาด M3 จ านวนทั้งหมด 8 ตัว (แผ่นบน 4 ตัว แผ่นล่าง 4 ตัว) ให้สมบูรณ ์
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บทที่ 2 การประกอบส่วน KidBright AI movement base extension 

และการเชื่อมต่อกับ KidBright AI Box 

 

อุปกรณ์ 
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ล าดับ ชื่อ จ านวน 
1 น็อตตัวผู้ M3 ยาว 10 มิลลิเมตร 2 
2 น็อตตัวผู้ M3 ยาว 8 มลิลิเมตร 4 
3 น็อตตัวเมีย M3  ยาว 2.5 มิลลิเมตร 4 
4 แหวนรองขนาด M3 6 
5 เสายึดนอ็ตขนาด M3 ยาว 15 มิลลิเมตร 2 
6 เสายึดนอ็ตขนาด M3 ยาว 30+5 มิลลิเมตร 4 
7 สายจัมเปอร์ เมีย-เมีย ยาว 20 เซนติเมตร 5 
8 สาย Mcdodo CA-5280 0.5m Type-C ตัดครึ่งพร้อมปลอกสาย 1 
9 บอร์ดคอนโทรเลอร ์

(ดาวน์โหลดลายวงจรได้ที่ www.kid-bright.org/ai/downloads) 

1 

10 แผ่นรองอะครลิิค 
(ดาวน์โหลดแบบ Laser Cut ได้ที่ ww.kid-bright.org/ai/downloads) 

1 

11 แบตเตอรี่ส ารอง eloop รุ่น E36 ความจุ 12000 mAh  1 
12 ชุดล้อพยุง Pololu Ball Caster with 1/2″ Plastic Ball 1 
13 ชุดล้อ Pololu Wheel 42×19 mm Pair 2 
14 ชุดต่อมอเตอร ์Magnetic Encoder Pair Kit for Micro Metal 

Gearmotors, 12 CPR, 2.7-18V 
2 

15 มอเตอร์ Pololu รุ่น 150:1 Micro Metal Gearmotor HPCB 6V 
with Extended Motor Shaft 

2 

16 ชุดยึดมอเตอร์ Pololu Micro Metal Gearmotor Bracket 
Extended Pair 

2 
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วิธีการประกอบ 

ขั้นตอนที่ 1 ประกอบลอ้ มอเตอร์ ชุดต่อมอเตอร์ และ ชุดยึดมอเตอรเ์ข้าด้วยกัน 

                
ขั้นตอนที่ 2 ประกอบชุดล้อจากขั้นตอนที่ 1 และชุดล้อพยุงเข้ากับแผน่รองอะคริลคิ 
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ขั้นตอนที่ 3 ยึดน็อตตัวผู้ M3 ยาว 8 มิลลิเมตรกับชุดล้อเข้ากับแผ่นรองอะคริลคิ และ

ยึดน็อตตัวผู้ M3 ยาว 10 มิลลิเมตรกับชุดล้อพยุงเข้ากับแผ่นรองอะครลิิค 

 
ยึดชุดล้อ 

 
ยึดชุดล้อพยุง 

ขั้นตอนที่ 4 ประกอบเสายึดน็อตแบบยาวบรเิวณขอบแผ่นอะครลิิคตามรูป และ

ประกอบเสายึดน็อตแบบสั้นบริเวณระหว่างชุดต่อมอเตอร ์
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ขั้นตอนที่ 5 ประกอบบอร์ดคอลโทรเลอร์เข้ากบัชุดต่อมอเตอร์ โดยสังเกต pin header 

บนบอร์ดคอนโทรเลอรจ์ะต้องตรงกันกับ pin header ของชุดต่อมอเตอร์ทั้งสองข้าง 

พร้อมยึดเสายึดนอ็ตแบบสั้นเข้ากับบอร์ดคอนโทรเลอร์ 

 
 

ขั้นตอนที่ 6 ท าการติดเทปกาวสองหน้าแบบบางไว้กับแบตเตอรี่ส ารอง แล้วติดบนแผ่น

รองอะคริลคิ เพือ่ป้องกนัแบตเตอรี่ส ารองหลุดออกจากตัวหุ่นระหว่างการใช้งาน 
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ขั้นตอนที่ 7 ท าการตอ่สายไฟ Mcdodo CA-5280 0.5m Type-C ที่ตัดครึ่งพรอ้มปลอก

สายแล้วเขา้กับบอร์ดคอนโทรเลอร์ โดยต่อปลาย USB Type-A เข้ากับคอนเนคเตอร์

ด้านซ้าย (ตามรูป) และต่อปลาย USB Type-C เข้ากับคอนเนคเตอร์ดา้นขวา (ตามรูป) 

 
 

ขั้นตอนที่ 8 ท าการตอ่สายจัมเปอร์ เมีย-เมีย เข้ากับบอร์ดคอนโทรเลอร ์ส าหรับสื่อสาร

สัญญาณ ROS ไปยังบอร์ด Nano Pi M4V2  

 
  

สีอ้างอิงล าดับการต่อสายจัมเปอร์กับขั้นตอนที่ 10 
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ขั้นตอนที่ 9 ท าการประกอบ KidBright AI Box (จากบทที่ 1) และ KidBright AI 

movement base extension (ส่วนล่าง) เข้าด้วยกัน โดยท าการยึดนอ็ตอะครลิิคแผ่น

ล่างของ KidBright AI Box เข้ากับเสายึดน็อต 4 เสาของส่วนลา่ง (ตามรูป)  

 
ขั้นตอนที่ 10 ท าการเชือ่มต่อสายจมัเปอร์ จากบอร์ดคอนโทรเลอร์ในขัน้ตอนที่ 8  

เข้ากับ pin header (GPIO1) 40 pins บนบอร์ด Nano Pi M4V2 ตามผังการเชื่อมตอ่  

 

 

 
หมายเหตุ : สีเหลืองคือช่องที่ท าการต่อสายจัมเปอร์ บน GPIO1 ของบอร์ด Nano Pi M4V2 

Nano Pi M4V2 (GPIO1)

RX TX 3V3 GND A0

39 37 35 33 31 29 27 25 23 21 19 17 15 13 11 9 7 5 3 1

40 38 36 34 32 30 28 26 24 22 20 18 16 14 12 10 8 6 4 2

สีอ้างอิงล าดับการต่อสายจัมเปอร์กับขั้นตอนที่ 8 
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ข้อมูลส าหรับติดต่อ :  

ทีมวิจัยเทคโนโลยีเพ่ือการศึกษา (EDT) 
ศูนย์เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส์และคอมพิวเตอร์แห่งชาติ (NECTEC) 
ส านักงานพัฒนาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแห่งชาติ (NSTDA) 

☎   02-564-6900 

✉  kidbright@nectec.or.th 

  kidbrightSTEM 
       www.kid-bright.org/ai 


