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บทคดัย่อ  

บทความนี้น าเสนอการออกแบบและสรา้งหุ่นยนต์ทีเ่ป็นการผสมผสานระหว่างลอ้และขาทีเ่ลยีนแบบจาก
แมลงแบบหกขา เพือ่ใชใ้นการส ารวจพืน้ทีท่างการเกษตรทีม่สีภาพไมเ่รยีบ โคลน เป็นตน้ โดยหุ่นยนตน์ี้อาศยัการ
หมุนของลอ้เพื่อใชใ้นการเคลื่อนที่ของขา ท าใหส้ามารถลดจ านวนองศาอสิระ หรอืจ านวนมอเตอร์เป็นอย่างมาก   
หุ่นยนต์ประกอบไปดว้ย 6 ขา โดยแต่ละขาประกอบไปดว้ยชุดมอเตอร์กระแสตรง 1 ตวัและไมโครคอนโทรเลอร์
ควบคุม เพือ่ใหม้กีารท างานแยกอสิระต่อกนั นอกจากนี้ยงัมไีมโครคอนโทรเลอรอ์กี 1 ตวัเพือ่ใชค้วบคุมการท างาน
ของไมโครคอนโทรเลอรอ์ื่นๆ  วดัค่าอุปกรณ์ตรวจรูต้่างๆเช่น GPS และตดิต่อกบัคอมพวิเตอรห์ลกั นอกจากการที่
หุ่นยนต์สามารถท างานได้อย่างอตัโนมตัแิล้ว ยงัสามารถควบคุมผ่านเครอืข่ายไร้สายและเวปเบราเซอร์อกีด้วย 
หุน่ยนตน์ี้มขีนาด สงู 25 ซม. กวา้ง 40 ซม. และยาว 60 ซม.  น ้าหนกัประมาณ 20  กโิลกรมั  

จากการทดลองเบือ้งตน้หุ่นยนตส์ามารถเดนิเป็นเสน้ตรง เลีย้ว บนทางเรยีบและพืน้ทีท่ ัว่ไปไดเ้ป็นอย่างดี 
มคีวามเรว็ในการเดนิ โดยความเรว็เฉลีย่ 0.5 เมตรต่อวนิาท ีและปฎบิตังิานได ้30 - 60 นาท ี ในอนาคตยงัตอ้งท า
การทดลองในพืน้ทีอ่ื่นๆเชน่พืน้ทีล่าดชนั และความฉลาดของหุน่ยนต ์ 

 

ค ำหลกั: ระบบไมโครคอนโทรเลอร ์หุน่ยนตช์วีกล  หุน่ยนตห์กขา หุน่ยนตเ์พือ่ส ารวจในการเกษตร 
 

Abstract 
 This project develops, construct and implement a biologically inspirited six leg robot for navigator 
and explorer in agricultural outdoor filed. The proposed designing robot need to reduce many degree of 
freedom of mechanism. the robot used rotating moment for any mobility of each legs. Our robot called 
"IMERs_RHEX1". The IMERs_RHEX1  have 6 legs. Our Robot have six actuators for six legs. And,  the 
robot have six controllers, which are independently control for each leg.  Moreover, main computer had 
included in the robot for measuring sensors, high level control and wireless communication.   
 IMERs_RHEX1 have high 25 cm, width 40 cm, long 60 cm and weight 20 kg. Form preliminary 
results, it moved easy to strength forward, backward and turning in flat, normally road and grass field 
area. Average linear Velocity was 0.5 m/s in any field. Battery, supplied electric motor and electric 
equipment, normally used within 30 - 60 min. Finally, our robot is the first prototype. It have several 
problem such as torque of driving motor, no robot arm, no intelligent gait and etc.   
Keywords: Microcontroller, Bio-Robotic, Six Leg Robot, Agricultural Robot 
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1. บทน า 

หุ่นยนต์ หรอื โรบอต (robot) คอืเครื่องจกัรกล
ชนิดหนึ่ง มลีกัษณะโครงสรา้งและรูปร่างแตกต่างกนั 
หุ่นยนต์ในแต่ละประเภท มหีน้าทีก่ารท างานในดา้น
ต่าง ๆ ตามการควบคุมโดยตรงของมนุษย์  การ
ควบคุมระบบต่าง ๆ ในการสัง่งานระหวา่งหุ่นยนตแ์ละ
มนุษย์ สามารถท าได้โดยทางอ้อมและอัตโนมัติ 
โดยทัว่ไปหุ่นยนตถ์ูกสรา้งขึน้เพือ่ส าหรบังานทีม่คีวาม
ยากล าบากเช่น งานส ารวจในพื้นที่บรเิวณแคบหรือ
งานส ารวจดวงจันทร์ ดาวเคราะห์ที่ไม่มีสิ่งมีชีวิต 
หุ่นยนต์โดยทัว่ไปมสีองชนิดใหญ่ๆคอื หุ่นยนต์ที่อยู่
กบัท(ีFixed Robot)  และหุ่นยนตท์ีเ่คลื่อนที ่(Mobile 
Robot) โดยในบทความวิจยันี้ เป็นเรื่องของหุ่นยนต์
เคลือ่นทีไ่ดท้ีเ่ลยีนแบบสิง่มชีวีติ(Biologically Inspired 
Robots) 

หุ่นยนต์ชนิดที่ เคลื่อนที่ได้  มีความสามารถ
เคลื่อนไหวร่างกายไปมาได้อย่างอิสระ หรือมีการ
เคลื่อนทีไ่ปมาในสถานทีต่่างๆ โดยหุ่นยนต์ประเภทนี้ 
ถูกออกแบบลกัษณะของโครงสรา้งใหม้ขีนาดเลก็และ
มรีะบบเคลื่อนที่ไปมา รวมทัง้มแีหล่งจ่ายพลงัส ารอง
ภายในร่างกายของตนเอง น ้าหนักไม่มาก เพื่อไม่ให้
เป็นอุปสรรคต่อการปฏิบัติงานของหุ่นยนต์หรือ
อุปสรรคในการเคลื่อนที่ หุ่นยนต์ประเภทนี้มทีัง้แบบ
ลอ้(Wheel) และแบบขา(Leg) แต่ละแบบมขีอ้ดแีละ
เสยีแตกต่างกนัไป โดยหุ่นยนต์ทีเ่ป็นแบบขาสามารถ
เคลื่อนที่บนพื้นผวิขรุขระ และบนัไดไดด้กีว่าหุ่นยนต์
แบบลอ้ที่เหมาะกบัทางเรยีบ เพื่อใหส้ามารถน ามาใช้
ในการส ารวจพืน้ที ่ในงานวจิยันี้จงึไดมุ้่งเน้นทีหุ่่นยนต์
ทีผ่สมผสานระหวา่งขาและลอ้ เพือ่ใชใ้นการเกษตร ใน
การส ารวจพืน้ทีท่ีไ่มร่าบเรยีบ โคลนและมหีญา้รก เพือ่
น าไปใช้ในการดูแลสวน ไร่นาที่เป็นอาชีพหลกัของ
เกษตรกรส่วนใหญ่ในประเทศในอนาคต ดงัรูปที่ 1 
เป็นหุ่นยนต์ประเภทนี้ที่เคลื่อนที่ในพื้นที่โคลนและ
เฉอะเฉะ[9] 

จากรปูที ่1 หุน่ตวัน้ีมลีกัษณะเป็น 6 ขา มชีื่อเรยีก
กนัว่าหุ่นประเภทเรก็ซ์ (RHEX ย่อมาจาก Robot 

HEXapod) โดยในการออกแบบแบบ เดิมทีนัน้
เลยีนแบบมาจากการเคลื่อนที่ของแมลง โดยสงัเกต
จากการที่แมลงทัง้หลาย สามารถทรงตวัอย่างมัน่คง
ไม่หกล้มด้วย  กลไกการปรับสภาพของขาโดย
อตัโนมตัทิีม่มีาแต่ตัง้แต่ก าเนิดแลว้โดยใชเ้พยีงขาโป 

 

 
 

รปูที ่1  หุน่ยนตข์บัเคลื่อนผสมระหวา่งลอ้กบัขา [9] 
 

โกสตกิ 6 ขา โดยหุ่นยนต์เรก็ซ์นัน้ในช่วงแรกนัน้ไม่มี
อุปกรณ์ตรวจวัดข้อมูลใดๆ ติดอยู่ ไม่มีกลไกการ
ตอบสนอง ไม่มชีุดโปรแกรมช่วยน าทาง ไม่มมีอืจบัที่
จะจับอะไรในโลกได้เลย มีแค่ขากระโดดได้หกขา
เท่านัน้ แต่มนัก็ท างานได้ดอีย่างน่าประหลาดใจ มนั
สามารถเดนิขา้มผ่านผวิทางที่ขรุขระได้โดยไม่มกีาร
สะดุดหกล้มหรือโซเซ สิง่ที่เหลอืเชื่อที่สุดนัน่คือเมื่อ
ออกแรงกระแทกเข้าที่ด้านข้าง หุ่นยนต์เร็กซ์ก็
สามารถปรบัตวัใหอ้ยู่ในสภาพสมดุลได้อย่างรวดเรว็ 
ท าใหค้น้พบวา่ การปรบัสภาพตวัเองใหเ้ดนิในสภาพที่
มัน่คงนัน้ ไม่ต้องการการเชื่อมโยงเส้นประสาท มนั
เป็นความอิสระที่เป็นผลมาจากการกระโดด ดงัเช่น 
Uluc พฒันาหุ่นยนต์ 6 ขา ซึ่งขามลีกัษณะเป็นกา้น
โค้ง และใช้การหมุนรอบจุดหมุนซึ่งเปรียบเสมือน
สะโพกเพื่อการเคลื่อนที่ไปข้างหน้าและหมุนตัว[1] 
ส่วน Moore[2] และ Altendorfer และคณะ[3] ได้
พฒันากลไกขาให้แขง็แรงมากขึ้นท าให้สามารถที่จะ
ปีนขา้มสิง่กดีขวางและเคลื่อนทีใ่นพืน้ทีล่าดชนัได้[2-3] 
Pei-Chun Lin[4] และคณะไดท้ าการพฒันาหุ่นยนตท์ี่
คล้าย นักวิจัยอีกหลายกลุ่มได้เน้นระบบควบคุมที่
ซบัซ้อนกว่าเพื่อให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ได้ดี
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ขึน้และหลายท่าทางมากขึน้[5-7] นอกจากนี้ยงัมผีูน้ า
ระบบอจัฉรยิะมาใชใ้นการควบคุมท่าทางการเดนิของ
หุ่นยนตอ์กีดงัเช่นงานของ Ziad ทีน่ าระบบฟซัซีม่าใช้
ควบคุมทา่ทางการเดนิ[8]  
 

 ส าหรบับทความวจิยันี้ได้เริ่มออกแบบหุ่นยนต์
ประเภทเรก็ซ์(REX) ตน้แบบ  เพื่อใชใ้นการส ารวจ
พืน้ที่และใชใ้นการเกษตร โดยหุ่นยนต์มหีกขาและใช้
มอเตอร์หกตัวแยกอิสระในการเคลื่อนไหว เพื่อให้
สามารถเลอืกรูปแบบการเดนิไดห้ลากหลาย โดยต่อนี้
ขอเรียกว่า IMERs_RHEX1 ซึ่งจะแสดงรายละเอียด
ในภายหลงั 

บทความวจิยันี้ประกอบไปดว้ยบทน าเพื่อแนะน า
ถึงหุ่นยนต์ หุ่นยนต์เคลื่อนที่  ส่วนในหัวข้อที่  2 
กล่าวถงึการออกแบบทางกล ไฟฟ้า และคอมพวิเตอร์
ของหุ่นยนต์เรก็ซ์(IMERs_RHEX1) ทีพ่ฒันาขึน้ ส่วน
ในหวัขอ้ที่ 3 กล่าวถึงการทดลองต่างๆ ในเรื่องการ
ทดสอบอุปกรณ์ตรวจรูแ้ละหุ่นยนตเ์รก็ซ์ และในหวัขอ้
สุดท้ายกล่าวถึงข้อสรุปและแนวทางในการพัฒนา
ต่อไป 

2. การออกแบบหุ่นยนต ์ IMERs_RHEX1  
หุ่นยนต์ IMERs_RHEX1 เป็นหุ่นยนต์ประเภท

หุ่นยนต์ประ เภทเลียนแบบสิ่งมีชีวิตแบบหนึ่ ง
(Biologically Inspired Robots) ซึ่งหุ่นยนต์ทีไ่ด้
ออกแบบและสร้างขึ้นเป็นหุ่นยนต์ในตระกูล RHEX 
ซึ่งมลีกัษณะหกขาโดยแต่ขาใชก้ารเคลื่อนทีแ่บบหมุน
ในการเคลื่อนไหว  โดยขาแต่ละขาเน้นที่โครงสร้าง
ทางกลอย่างง่าย และใช้กลไกขบัเคลื่อนหนึ่งชุดต่อ
หนึ่งขา โดขขาจะหมนุไปรอบตวัเพือ่ใชใ้นการเคลื่อนที่
ไปขา้งหน้าและกา้วขา้มสง่กดีขวาง 

หุ่นยนต์ IMERs_RHEX1 นัน้เน้นทีโ่ครงสรา้งงา่ย
ตามแนวคดิของหุ่นยนต์ RHEX โดยแนวคดิการ
ออกแบบมุ่งเน้นที่พื้นที่ขรุขระและพื้นที่การเกษตร 
ดงันัน้หุ่นยนต์จงึตอ้งมขีนาดไม่ใหญ่มาก น ้าหนักน้อย 
แต่สามารถบรรจุอุปกรณ์ต่างๆทีจ่ าเป็น อนัไดแ้ก่ระบบ
ขับเคลื่อน(มอเตอร์) ของแต่ละขา แหล่งพลังงาน 
คอมพวิเตอร์ กลอ้ง อุปกรณ์ตรวจรูเ้พื่อใชน้ าทางและ

หลบหลกีสิง่กดีขวางต่างๆ เป็นตน้ โดยหุ่นยนตค์วรจะ
สามารถท างานไดอ้ยา่งน้อย 1 ชัว่โมง เป็นตน้ 

 
 

รปูที ่2  ลกัษณะขาของหุน่ยนต ์IMERs_RHEX1 
2.1การออกแบบโครงสร้างทางกล 

หุ่นยนต์ IMERs_RHEX1 นัน้เน้นทีโ่ครงสรา้งงา่ย
ตามแนวคดิของหุ่นยนต์ RHEX ประกอบดว้ย 6 ขา 
ซึ่งเบื้องต้นมีลกัษณะเป็นแบบกังหนัโค้ง เพื่อความ
สะดวกในการเคลื่อนทีผ่่านพืน้ทีใ่นรูปแบบต่างๆ โดย
มลีกัษณะดงัรูปที ่2 โดยสามารถถอดเปลีย่นจากแกน
ลอ้ไดเ้พือ่สะดวกในการซ่อมแซมและเปลีย่นชนอดของ
ขาเป็นรปูแบบอื่นในอนาคต 

 

 
 

รปูที ่3  แสดงค่าความเคน้ ณ พืน้ทีต่่างๆบนลอ้ขา 
 

ตารางที ่1 คา่ความเคน้ทีเ่กดิขึน้ทีล่อ้แต่ละขา้ง 
คา่แรงบดิ (N-m) คา่แรงทีพ่ ืน้กระท า

กบัลอ้ (N) 
คา่ความเคน้สงูสดุ 

(N/m^2) 
0.3 20 0.351 x 107 

0.3 40 0.803 x 107 

0.3 60 1.268 x 107 

0.3 80 1.734 x 107 

0.3 100 2.199 x 107 

0.3 120 2.664 x 107 
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จากรูปที่ 3 เป็นการวิเคราะห์ความแข็งแรง ใน
กระบวนการนี้ท าการค านวณความแขง็แรง ความแขง็
เกร็งของชิ้นงานในส่วนล้อโดยอาศยัการค านวณเชงิ
ตวัเลข ทีเ่รยีกวา่ Finite Element Analysis (FEA) 
ได้รบัการยอมรบัมานานจากกลุ่มวศิวกรผู้ออกแบบ
ชิ้นส่วนเครื่องจกัรกล ซึ่งจากรูปที่ 3 แสดงให้เหน็ถึง
ความเค้น ณ จุดต่างๆบนล้อซึ่งท าจากอลูมเินียมอลั
ลอยล์ โดยในส่วนของแรงบนพื้นที่นัน้ไล่ระดับจาก
แถบสทีางขวามอื โดยสนี ้าเงนิคอืพืน้ทีท่ีม่คีา่ความเคน้
น้อยสุด และสแีดงคอืพื้นที่ที่มคี่าความเค้นมากที่สุด 
ลูกศรสมี่วงแสดงถึงทศิทางของแนวแรง และลูกศรสี
เขยีวแสดงถึงจุดจบัยดึหรอืแกนหมุน โดยจากรูปนัน้
ไดท้ าการจ าลองทีค่่าทอรก์ 0.3 N-m และแรงกระท าที่
พื้นล้อ พบว่าโครงสร้างล้อภายใต้วัสดุอลูมิเนียม
อลัลอย ์สามารถรบัแรงได้มคี่าสงูสุด 120 N ดงัผลใน
ตารางที ่1 

 

 

 
 

รปูที ่4  ลกัษณะของหุน่ยนต ์IMERs_RHEX1 
 

จากรปูที ่4 ออกแบบโดยใหต้วัหุ่นมลีกัษณะ 6 ลอ้ 
โดยลอ้กลางจะยื่นออกมาเพื่อลดพืน้ทีใ่นแนวยาวของ
ตวัหุ่นท าใหก้ลบัตวัหรอืเลี้ยวไดง้่ายขึน้  นอกจากนัน้

ตวัหุ่นยนตด์า้นบนและล่างมคีวามสมมาตรกนั เพื่อให้
หุน่ยนตม์กีารเคลื่อนไหวไมต่ดิขดัเมื่อเกดิการกลิง้หรอื
ผลกิตวัไปดา้นตรงขา้ม โดยตวัหุ่นอยู่สูงจากพืน้ 0.06 
เมตร และมขีนาดตวัหุ่น 40 x 60 x 25 cm  น ้าหนัก
รวมอุปกรณ์ต่างๆ ประมาณ 20 กโิลกรมั วสัดุทีใ่ชท้ า
โครงภายนอกของหุ่นยนต์เป็นอลูมิเนียมอัลลอยล ์
เพือ่ใหหุ้น่ยนตส์ามารถท างานในพืน้ทีท่ีม่เีปียกชืน้ได ้ 

 
 

2.2.การออกแบบระบบทางไฟฟ้าและคอมพิวเตอร ์
ระบบการท างานของหุ่นยนต์ในทางไฟฟ้าและ

คอมพิวเตอร์เป็นไปดังรูปที่ 5 ซึ่งประกอบไปด้วย
ไมโครคอนโทรเลอร์สไหรบัการควบคุมการเคลื่อนที่
ของลอ้แต่ละล้อ และไมโครคอนโทรเลอร์ส าหรบัอ่าน
ค่าอุปกรณ์ตรวจรูต้่างๆ (sensors) และเป็นตวักลาง
ตดิต่อสือ่ระหวา่งไมโครคอนโทรเลอรแ์ละคอมพวิเตอร์
หลกัของ หุน่ยนต ์รวมมไีมโครคอนโทรเลอรท์ัง้หมด 7 
ตัว รวมทัง้หมด อุปกรณ์ตรวจรู้แสดงในตารางที่ 2 
ลกัษณะระบบไฟฟ้าและคอมพวิเตอรเ์ป็นดงัรปูที ่5  

 
 

ตารางที ่2 อุปกรณ์ตรวจรูข้อง IMERs_RHEX1 
ชนิดของอุปกรณ์ตรวจรู ้ จ านวน (ตวั) 

1. วดัการเคลื่อนทีเ่ชงิมมุ Encoder 6 

2. Ultrasonic Sensor 8 

3. Gyro Sensor 1 

4. Accelerometer sensor 1 

5. GPS sensor 1 

6. Digital Camera 1 

 

 
รปูที ่5  ระบบไฟฟ้าและคอมพวิเตอรข์อง หุน่ยนต ์
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โดยล าดบัการท างานของระบบเป็นดงันี้ 
ก. อุปกรณ์ตรวจรูต้่างๆ(Sensors) อ่านไดแ้ก่ส่ง

สญัญาณทีไ่ดจ้ากการวดัส่งผ่านไปยงัไมโครคอนโทล 
เลอร ์และสง่ต่อไปยงัคอมพวิเตอร ์ภายในตวัหุน่ 

ข. กล้อง(Camera) ท าหน้าที่ทัง้ส่งและรบั
สญัญาณในตวั โดยส่งสญัญาณภาพและรบัค าสัง่การ
เคลื่อนไหวขึน้ลง ซา้ยขวา ผา่นทาง Network Router 
และรบัสง่ต่อไปยงั Computer ภายในตวัหุน่ 

ค. DC Motor รบัสญัญาณการคุมรอบความเรว็ที่
ส่งมาจาก Motor Drive โดยรบัสญัญาณมาจาก 
Microcontroller อีกต่อหนึ่ง และรบัส่งต่อไปยงั 
Computer ภายในตวัหุน่ 

ง. จาก Computer ภายในตวัหุ่น สง่ผา่นสญัญาณ
ไปยงั Main Computer โดยผ่านทาง Wireless 
Supply & Receive 

จ. สว่นควบคุมและผูใ้ช ้(control - user)  สว่นนี้
ประกอบดว้ยคอมพวิเตอร์โน้ตบุ๊กอกีตวัที่ไม่ไดต้ดิอยู่
บนตวัหุ่นยนต์  สามารถแสดงค่าต่างๆทีต่วัหุ่นยนตส์่ง
มา  ควบคุมการเคลือ่นทีข่องหุน่ยนต ์ ควบคุมอุปกรณ์
ไฟฟ้าบนหุ่นยนต์  แสดงการเตอืนจากเซนเซอรต์่างๆ 
มลีกัษณะดงัรูปที ่6 หแสดงใหเ้หน็ถงึการควบคุมแบบ
มผีูบ้งัคบั และแบบอตัโมมตั ิซึง่แบบอตัโนมตั ิหุ่นยนต์
สามารถหลบหลกีสิง่กดีขวางไดเ้อง 

 

 
 

รปูที ่6  ระบบโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนทีข่องหุน่ยนต์ 
 

 
 

1 2

3 4

5 6

ล ำตวั

 
 
 
 
 

ขาของหุน่ยนต ์

1 2 3 4 5 6

ขาที ่ 1

ขาที ่ 2

ขาที ่ 3

ขาที ่ 4

ขาที ่ 5

ขาที ่ 6

 
ชว่งยกขำ (Swing Phase)

ชว่งวำงเทำ้ (Support Phase)  
 

รปูที ่7 ลกัษณะการยกและวางเทา้แต่ละขาของหุน่ยนต ์
 

ในการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์จ าเป็นตอ้นก าหนด
ลักษณะการเคลื่อนที่ของแต่ละขาให้สอดคล้องกัน
เพื่อให้หุ่นยนต์มกีารเคลื่อนที่ไปตามต้องการ ดงัเช่น
ในรูปที่ 7 เป็นตวัอย่างลกัษณะการยกและวางเทา้แต่
ละขาของหุ่นยนต์ โดยในรูปนี้เป็นลกัษณะเพื่อใหเ้กดิ
หุ่นยนต์มกีารเคลื่อนที่ไปขา้งหน้า  โดยขาแต่ละขามี
ช่วงการยกเทา้(Swing Phase) และช่วงการวางเทา้
(Support Phase) ม ี6 ช่วงโดยการเคลื่อนทีเ่ป็นการ
หมุนขา และเมือ่ถงึช่วงวางเทา้จะถงึพืน้หรอ้มกนั เช่น
ช่วงที่ 1 ขาที่ 1 2 4 และ 5 จะถึงพื้นพร้อมกนั  หรอื
ในชว่งที ่2 ขาที ่1 4 5 และ 6 จะถงึพืน้พรอ้มกนั  เป็น
ต้น ส่วนรูปแบบการเคลื่อนที่แบบอื่นๆ สามารถ
เปลี่ยนแปลงโดยคอมพวิเตอร์ที่อยู่ในตวัหุ่นยนต์เอง 
และจากคอมพวิเตอรท์ีอ่ยูภ่ายนอกเชน่กนั 
 

3. ผลการทดลอง 
เมื่อออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เ ป็นที่เรียบร้อย 

หุ่นยนตม์ลีกัษณะดงัรปูที ่8 ผลการทดลองหุ่นยนตน์ี้มี
ตัง้แต่การทดสอบอุปกรณ์ตรวจรูต้่างๆและการทดสอบ
สมรรถนะเบือ้งตน้ของหุน่ยนต ์ 
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รปูที ่8  หุน่ยนต ์IMERs_RHEX1 ทีป่ระกอบเรยีบรอ้ย 
 

3.1 การทดลองระยะท าการของโมดลูวดัระยะทาง
ด้วยแสงอินฟราเรด 
 เพื่อทดลองหาระยะท าการของโมดูลวดัระยะทาง
ดว้ยแสงอนิฟราเรดว่ามรีะยะท าการไกลเท่าไรโดยท า
การชาร์ตแบตเตอรี่ให้เต็ม น าสิง่กีดขวางมาวางบน
เสน้ทางทีหุ่น่ยนตเ์คลือ่นทีแ่ละบงัคบัใหเ้คลือ่นทีเ่ขา้หา
สิง่กดีขวาง ผลเป็นดงัตารางที ่3 ระยะตรวจจบัไกลสุด 
70 เซนติเมตร์ ส่วนด้านหลังท าการทดลองแบบ
เดียวกนั ปรากฎว่าด้านหลงัที่สามารถตรวจวตัถุได้
ไกลสดุ 40 เซนตเิมตร  
 

ตารางที ่3 ระยะท าการของโมดลูวดัระยะทางดว้ยแสง
อนิฟราเรดดา้นหน้า 
ระยะทางจากโมดลูถงึสิง่กดี

ขวาง(cm) 
ลกัษณะของสญัญาณ 

10 จบัสญัญาณไดด้ ี
20 จบัสญัญาณไดด้ ี
30 จบัสญัญาณไดด้ ี
40 จบัสญัญาณไดด้ ี
50 จบัสญัญาณไดด้ ี
60 จบัสญัญาณไดด้ ี
70 จบัสญัญาณไดด้ ี
80 จบัสญัญาณไมไ่ด ้

 

3.2 ทดลองการเคลื่อนท่ีบนพืน้ลาดเอียง บน
พืน้ผิวราบเรียบและสนามหญ้า 
 เพื่อทดสอบการท างานของระบบขบัเคลื่อนว่ามี
การเคลื่อนทีด่หีรอืไม่  บนสถาพพืน้ผวิต่างๆและเพื่อ
หาความเร็วสูงสุดของหุ่นยนต์ว่ามีความเร็วสูงสุด

เท่าไร โดยบงัคบัรถใหเ้คลื่อนที่ไปดา้นหน้าตรงๆ ใน
ระยะทาง 10 เมตร และจบัเวลาการเคลื่อนที่ ท าการ
ทดลองเป็นจ านวน 20 ครัง้และหาค่าเฉลี่ย พบว่า
หุน่ยนตม์คีวามเรว็โดยเฉลีย่ 0.25 - 0.50 m/s 
 
 

ตารางที ่4 การเคลื่อนทีบ่นพืน้ลาดเอยีง บนพืน้ผวิ
ราบเรยีบและสนามหญา้ 
         

พืน้ที ่
 

มุมลาดเอยีง 
(องศา) 

ความเรว็โดย
เฉลีย่ (v=s/t)    

(m/s) 
พืน้ผวิราบเรยีบ 0 0.50 
พืน้ผวิราบแต่ลาดชนั 15 0.35 
พืน้ผวิราบแต่ลาดชนั 30 0.25 
พืน้ผวิถนน 0 0.50 
พืน้ผวิหญา้ 0 0.40 
 

3.3 การทดลองระยะเวลาของแบตเตอร่ี 
 เพื่อทดลองว่าหุ่นยนต์สามารถใช้งานได้นาน
เท่าไรต่อการชาร์ตแบตเตอรี่ 1 ครัง้ โดยท าการชาร์ต
แบตเตอรี่ให้เต็ม และบงัคบัหุ่นยนต์ให้เคลื่อนที่เป็น
เส้นตรง  จับเวลาตัง้แต่เริ่มเคลื่อนที่จนถึงหยุดวิ่ง
เนื่องจากแบตเตอรี่หมดเป็นจ านวน 20 ครัง้จากการ
ทดสอบผลปรากฏว่าหุ่นยนต์สามารถท างานตดิต่อได้
อยูใ่นชว่งเวลาประมาณ 30 - 60 นาท ี 
3.4 การทดลองระยะท าการของหุ่นยนต ์
 เพื่อหาระยะสูงสุดที่หุ่นยนต์ยงัสามารถเคลื่อนที่
และสามารถควบคุมได ้โดยเป็นการทดสอบในสถานที่
โลง่ไมม่กี าแพงและสิง่กดีขวางมาบดบงัสญัญาณ  โดย
การบงัคับหุ่นยนต์ไปข้างหน้าให้มีระยะห่างออกไป 
และทดสอบเป็นจ านวน 20 ครัง้  จากการทดลอง
หุน่ยนตส์ามารถท าการในรศัม ี200 เมตรในทีโ่ล่ง และ 
100 เมตรในอาคาร 
 

4. สรปุและข้อเสนอแนะ 
 หุ่นยนต์เคลื่อนทีห่กขา IMERs_RHEX1 เป็น
หุ่นยนต์ที่ผสมผสานระหว่างการเคลื่อนที่แบบลอ้และ
แบบขา ซึง่จากการออกแบบและสรา้งหุ่นยนตด์งักล่าว 
เมื่อทดสอบเบื้องต้น หุ่นยนต์สามารถท าการระยะ
สงูสุด 200 เมตร มคีวามเรว็สูงสุด 0.5 เมตรต่อวนิาท ี
สามารถเคลื่อนที่ได้ทัง้พื้นผิวราบเรียบ สนามหญ้า 
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ถนน และทางลาดชนั สามารถท างานได้นานที่สุด 1 
ชัว่ โมง มีขนาดเล็ก  น ้ าหนักเบาท าให้สามารถ
เคลื่อนยา้ยไดส้ะดวก และสามารถรบหลกีสิง่กดีขวาง
ไดอ้ยา่งอตัโนมตั ิ 
 เนื่องจากหุ่นยนต์นี้เป็นหุ่นยนต์ตน้แบบแรกจงึยงั
มขีอ้ผดิพลาดอยู่อาทเิช่น แรงบดิของมอเตอร์ที่น้อย
เกนิไปท าใหเ้คลือ่นทีไ่ดช้า้ แบตเตอรีท่ีเ่กบ็พลงังานได้
จ ากดั นอกจากน้ียงัสามารถพฒันาหุน่ยนตใ์นเรื่องของ
การเคลื่อนที่ ระบบอัจฉริยะในการตัดสินใจ ระบบ
ส ารวจ ไดเ้นื่องจากมคีอมพวิเตอรอ์ยูใ่นหุน่ยนตด์ว้ย  
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