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บทคัดยอ
โครงงานนี้เปนการออกแบบและจัดสรางหุนยนตที่ใชทํางานในอวกาศ
แทนมนุษย โดยการออกแบบออกเปนสามสวนไดแก การออกแบบ
หุนยนตตนแบบ การออกแบบมือยึดจับ และการสรางระบบการทํางาน
เพื่อใหสามารถทํางานไดแบบกึ่งอัตโนมัติ จุดเดนของหุนยนตตนแบบนี้
คือความสามารถในการยึดจับขณะทํางานโดยไมตองอาศัยพลังงานแต
เปนการออกแบบใหมือยึดจับสามารถล็อคตัวเองไดในขณะยึดจับ อีก
สวนหนึ่งคือการทํางานไดอยางกึ่งอัตโนมัติภายใตตําสั่งที่ไดมีการ
โปรแกรมลวงหนาใหเหมาะสมกับการทํางาน โดยภาพรวมหุนยนต
ตนแบบสามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพพอสมควรซึ่งแสดงในผล
การทดลอง 
คําหลัก หุนยนตที่ใชทํางานในอวกาศ, กึ่งอัตโนมัติ 
 
Abstract 
This paper is about design and construction of a space working 
robot. Our objective is to develop a robot that can work in 
hazardous working place, particular in space, instead of human. 
The design can be divided into three parts, design of a robot, 
gripper and semi-automatic operating system. Our main 
contribution is to design a gripper which is self-locking while 
holding under power-less requirement. Another contribution is 
appropriate semi-automatic motions under pre-programming. We 
found from experimental results that our robot works quite well. 

 Keywords :  Space working robot, semi-automatic 
 

1. บทนํา 
 โครงงานนี้เปนแนวคิดในการพัฒนาหุนยนตเพื่อใชสรางหอง
ปฏิบัติหรือสถานีวิจัยในอวกาศซึ่งมีความเปนอันตรายอยางสูงตอมนุษย 
รายงานนี้เปนสวนหน่ึงของโครงการพัฒนาอัจฉริยภาพทางวิทยาศาสตร
สําหรับเด็กและเยาวชนระดับมัธยมศึกษาตอนปลายและปริญญาตรี 
โดยมีวัตถุประสงคเพื่อศึกษาและออกแบบหุนยนตปฏิบัติงานแทน
มนุษยโดยอัตโนมัติหรือภายใตการบังคับของมนุษยภายในอวกาศ
ภายใตวงโคจรของโลก ภายใตเงื่อนไขดังกลาวผูวิจัยไดทําการพัฒนา
หุนยนตที่มีคุณสมบัติดังน้ี 1) หุนยนตสามารถเคลื่อนที่ในแนวตรง เลี้ยว
และหันกลับดวยขาเพียงสองขาง 2) ออกแบบมือยึดจับ (Gripper) ให
เหมาะสมในการเคลื่อนที่ไปในโครงสรางที่เปนทอกลม 3) จํากัดจํานวน
ขอตอและอุปกรณการวัดตางๆใหเหมาะสม 4) พัฒนาระบบสั่งการแบบ
กึ่งอัตโนมัติ เพื่อใหการออกแบบเปนไปตามคุณสมบัติดังกลาวขางตน
จึงมีข้ันตอนในการดําเนินการออกแบบดังน้ี 1) ศึกษารายละเอียดและ
รวบรวมขอมูลเกี่ยวกับการยึดจับวัตถุรูปทรงตางๆของแขนกลหุนยนต 
การทํางานและการสรางโครงสรางในอวกาศ 2) ออกแบบลักษณะการ
ทํางานและการเคลื่อนที่ของหุนยนตในการสรางและประกอบโครงสราง
หลักใหมีความคลองตัวและมีประสิทธิภาพในการทํางานมากที่สุด 3) 
ออกแบบและสรางหุนยนตตนแบบโดยควบคุมผานไมโครคอนโทลเลอร 
(Basisc stamp 2sx) 4) เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนต
ตนแบบ และทดสอบการเดินหรือการเคลื่อนที่ของหุนยนตตนแบบบน
โครงสรางตาง ๆ ที่กําหนด เน่ืองจากโครงงานนี้เปนการเสนอ
แนวความคิดในการพัฒนาหุนยนตที่มีรูปแบบที่สามารถทํางานเฉพาะ 
ดังน้ันโครงงานนี้จึงเนนการออกแบบ และสรางหุนยนตตนแบบให
สามารถทํางานไดตามความตองการที่กลาวมาแลว รายงานจะ
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ประกอบดวย การออกแบบและสรางหุนยนต โปรแกรมการเคลื่อนที่ผล
การทดสอบการทํางาน และสรุปและขอเสนอแนะ 
 
2. การออกแบบและการสรางหุนยนต 

หลังจากที่ไดมีการเก็บรวบรวมขอมูลเกี่ยวกับศึกษาการยึดจับวัตถุ
รูปทรงตางๆ ของแขนกลหุนยนตหุนยนต ลักษณะการทํางานและการ
สรางโครงสรางในอวกาศซึ่งโดยปกติมีลักษณะคลายทอกลมตอข้ึนเปน
โครงสรางทําใหแนวความคิดในการออกแบบหุนยนตเปนดังรูปที่ 1 ซ่ึง
มีข้ันตอนในการดําเนินงานออกแบบและสรางหุนยนตดังน้ี 

เ ร่ิมจากออกแบบลักษณะการทํางานของหุนยนตที่ มีการตอ
โครงสรางที่มีลักษณะเปนทอกลมโลหะซึ่งใชเปนอุปกรณในการสราง
โครงสรางหลัก โดยหุนยนตจะนําโครงจากคลังเก็บชิ้นสวนประกอบที่
กําหนดไว เคลื่อนที่ไปบนโครงสรางที่ไดตอไวกอนหนาแลวแลวนํา
ชิ้นสวนเหลานั้นมาประกอบเขากับโครงสรางเดิม  และทําเชนน้ีซํ้าไป
เร่ือยๆ  จนไดโครงสรางหลักตามที่ตองการ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 1 แสดงภาพจําลองของหุนยนตและภาพจําลองการทํางาน 

 
ภายใตเงื่อนไขขางตนเพื่อใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสราง
ดังกลาว หุนยนตจะตองสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสรางหลักทอกลม
ไดโดยอิสระและสามารถนําชิ้นสวนโครงสรางตางๆไปประกอบเขากับ
โครงสรางหลัก จากความตองการดังกลาวทําใหหุนยนตที่ถูกออกแบบ
ใหมีขาอยางนอยสองขางเพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสรางได
อยางคลองตัว นอกจากนี้เพื่อใหหุนยนตสามารถทํางานไดโดยอัตโนมัติ 
หรือกึ่งอัตโนมัติเราไดมีการกําหนดใหหุนยนตมีการเคลื่อนที่สามแบบ
คือ การเคลื่อนที่แบบ A หุนยนตจะเดินดานเดียวซ่ึงสามารถเขียน
โปรแกรมควบคุมหุนยนตไดงายไมซับซอนเน่ืองจากใชการบังคับ
มอเตอร 4 ตัวและไมมีการยกขา แตขอเสียคือไมสามารถเคลื่อนที่หรือ
กาวขามทอที่ตอไขวกันอยูได   

 

 
 

รูปที่ 2 ภาพการเคลื่อนที่แบบ A เม่ือมองจากดานบน 

การเคลื่อนที่แบบ B หุนยนตจะเดินแบบไขวสลับซายขวา การ
ควบคุมหุนยนตจะไมซับซอน แตไมสามารถเดินหรือกาวขามทอที่ตอ
ไขวกันไดแตมีความเร็วในการเดินมากกวาแบบ C ใชเพื่อเดินไปยังคลงั
เก็บอุปกรณ   

 
รูปที่ 3 การเคลื่อนที่แบบ B เม่ือมองจากดานบน 

 
การเคลื่อนที่แบบ C หุนยนตจะเดินแบบไขวสลับซายขวา เชน 

เดียวกับ B ประกอบกับการยกขารวมดวย ซ่ึงไดออกแบบมาเพื่อ
แกปญหาการเคลื่อนที่ผานทอที่ตอไขวกันอยูซ่ึงจะใชเปนรูปแบบการ
เดินหลักสําหรับหุนยนต แตขอเสียคือการเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุม
หุนยนตคอนขางซับซอนเน่ืองจากใชการบังคับมอเตอร 6-8 ตัว 

 
หุนยนตประกอบ 
โครงสรางที่ละช้ินสวน 

 
 

รูปที่ 3 การเคลื่อนที่แบบ C เม่ือมองจากดานบน 
หุนยนตนําโครงสราง 
สําเร็จมาประกอบ 

 
หุนยนตที่ออกแบบใชงานบนโครงสรางที่เปนทอกลม ดังน้ันจึงมี

ความจําเปนจะตองออกแบบมือยึดจับที่สามารถทําหนาที่ไดทั้งการเปน
แขนและขา ภายใตเงื่อนไขที่ตองสามารถจับทอกลมไดอยางรวดเร็ว 
ม่ันคงและมีความยืดหยุนในการจับทอ เม่ือทอกลมอยูในตําแหนงที่ไม
เหมาะสมตอการจับได มือยึดจับที่นําเสนอจึงมีลักษณะการทํางาน
เหมือนคีมล็อค ซ่ึงมีขอไดเปรียบหลายๆดาน เชน กลไกจะสามารถล็อค
ไดโดยไมตองใชเบรคที่มอเตอร เปนตน 
 

 
 

รูปที่ 4 แสดงรูปดานหนาและบนของมือยึดจับ 
 

แมวาจุดประสงคของการทํางานของหุนยนตจะใชในอวกาศซึ่งอยู
ในสภาพไรนํ้าหนัก แตการออกแบบ สราง และทดสอบทํากันบนผิวโลก
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ดังน้ันจึงยังจําเปนที่จะตองคํานึงถึง แรงและโมเมนตที่ตองการในการ
ทํางานของหุนยนต การออกแบบขาทั้งสองของหุนยนตจึงตองคํานวณ
แรงบิดสูงสุดของมอเตอรที่ทําไดจริงจาก 24Vdc มอเตอรทดเกียร 
1:300 ที่มีการระบุคาแรงบิดสูงสุดไว 20 kg-m เพื่อจะไดออกแบบขอตอ 
A ใหเหมาะสมสําหรับการยกขาของหุนยนตข้ึนได (ขอตอ B)  

 

 
 

รูปที่ 5 ภาพการออกแบบขาซึ่งประกอบดวยแขนยึดจับ และ ขอตอ A 
 

 
 

รูปที่ 6 ขอตอ B 
 

ภายใตแบบท่ีกําหนด นําชิ้นสวนทั้งสามไดแก มือยึดจับ ขอตอ A 
และ B ประกอบเขาดวยกันไดขาของหุนยนตทั้งสองขาง แลวตอขาทั้ง
สองขางเขาดวยกันเปนหุนยนตตนแบบดวยคานที่ทําจากทอโลหะ
อะลูมิเนียมกลมยาว 50 cm ติดโพเทนชิโอมิเตอรเพื่อวัดองศาที่หมุนไป
ของแขนและขอตอตางๆ   

 

 
 

รูปที่ 7 หุนยนตตนแบบหลังจากทําการประกอบแลว 
 
3. โปรแกรมการเคลื่อนท่ี 

ความตองการเพื่อใหหุนยนตทํางานไดในลักษณะกึ่งอัตโนมัติ  หรือ
อัตโนมัติทําใหการเขียนโปรแกรมควบคุมเปนหัวใจของโครงงานนี้ โดยเรา

จะแบงการทํางานของโปรแกรมเปนสองสวนไดแก การสรางขั้นตอนการ
ทํางานของหุนยนตในการเคลื่อนท่ีแบบตางๆ และโครงสรางการควบคุม
การทํางานของหุนยนต ซึ่งสวนท่ีสองแสดงในลักษณะของโฟรชารจดังรูป
รูปที่ 8 

 
 

รูปที่ 8 แผนผังแสดงการทํางานของโปรแกรม 
ควบคุมการทํางานของหุนยนต 

 
การทําใหหุนยนตทํางานไดแบบกึ่งอัตโนมัติสวนหน่ึงมาจากการ

สรางการทํางานบางลักษณะข้ึนมากอนโดยการเขียนโปรแกรมใน
ลักษณะที่เม่ือหุนยนตพบคําสั่งที่มีการเขียนโปรแกรมลวงหนา หุนยนต
ก็จะทําตามข้ันตอนที่กําหนดไว ในโครงงานฉบับน้ีเราจะไดแสดงใหการ
ทํางานบางตัวอยางดังตารางตอไปน้ี 
 
ตารางที่1 ตารางแสดงวิธีการบังคับการเคลื่อนที่แบบ A และ B ทีละ
ข้ันตอนอยางงายของหนึ่งรอบการเคลื่อนที่ 
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รูปที่ 9 แสดงการบังคับทีละข้ันของการเคลื่อนที่แบบ A  
 

 
 

รูปที่ 10 แสดงการบังคับทีละข้ันของเคลื่อนที่แบบ  B  
 
ตารางที่ 2 แสดงวิธีการบังคับการเคลื่อนที่แบบ A และ B แบบลื่นไหล
ของหน่ึงรอบการเคลื่อนที่ 

 
 

 
 

รูปที่ 11 การบังคับแบบลื่นไหลของเคลื่อนที่แบบ A  
 

 
รูปที่ 12 การบังคับแบบลื่นไหลของเคลื่อนที่แบบ B  

 
ในการควบคุมการเดินของหุนยนตแบบการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ

ดวยมนุษยของการเคลื่อนที่ทั้งแบบ A และ B สามารถบังคับได
คอนขางงายเนื่องจากสามารถบังคับมอเตอรไปทีละตัวตามลําดับไดเลย 
สวนการบังคับแบบอัตโนมัติก็มีลักษณะคลายกับการบังคับแบบ
กึ่งอัตโนมัติดวยมนุษยแตใชการสั่งการแตละข้ันตอนที่ไดโปรแกรมไว
ลวงหนาดวยคอมพิวเตอรแทนโปรแกรมควบคุมหุนยนตโดยบรรจุคําส่ัง
พื้นฐานที่จะบังคับหุนยนตไวในไมโครคอนโทลเลอร เพือ่รอรับคําส่ังจาก
คอมพิวเตอร ไดแก 

1. หมุนมอเตอรตาม-ทวนเข็มนาฬิกาเพื่อเปด/ปดมือยึดจับ และ  
หยุดหมุนมอเตอร 

2. หมุนมอเตอรขอตอ A เพื่อบังคับมือยึดจับไปทางซาย-ขวา 
และหยุดหมุนมอเตอร 

3. หมุนมอเตอรขอตอ B เพื่อยกขา และหมุนมอเตอรแบบ  
PWM เพื่อยกขาคางไว อานคา เซ็นเซอร ตาง ๆ และสงกลับมาหา
คอมพิวเตอรแลวเขียนโปรแกรมหลักบังคับหุนยนตไวบนคอมพิวเตอร 
เพื่อส่ังไมโครคอนโทลเลอรทํางานอีกทีหน่ึง ผานทางพอรตอนุกรม 
(RS-232)  โดยใชอักขระภาษาอังกฤษตัวเดียว ในการสื่อสารระหวาง
ไมโครคอนโทลเลอร และ คอมพิวเตอร 

ตัวอยางข้ันตอนการทํางาน (ตัวอยางการเคลื่อนที่) เปนเพียง
วิธีการหนึ่งในการควบคุมใหหุนยนตเดินตามเสนทางที่เราเปนผูกําหนด
เทาน้ัน การอาศัยหลักการของการเคลื่อนที่ภายใตเงื่อนไขที่เหมาะสม
ที่สุดเพื่อใหหุนยนตสามารถสรางเสนทางการทํางานไดเอง ภายใต
เงื่อนไขของเวลา หรือการใชพลังงานอาจจะนํามาประยุกตไดในอนาคต 
 
4. ผลการทดสอบ 
 หุนยนตตนแบบไดถูกสรางข้ึนภายใตการออกแบบขางตน เพื่อ
ทดสอบการทํางานของหุนยนตตนแบบเปนไปตามที่กําหนดจึงได
กําหนดแบงการทดสอบออกเปนสองสวนไดแก  

1. หุนยนตตนแบบสามารถเดิน(ตรง, เลี้ยว 90 องศา, หนักลับ) 
บนทอกลม ไปถึงจุดหมายที่ตองการได โดยการบังคับจากคอมพิวเตอร
ผานไมโครคอนโทลเลอรแบบกึ่งอัตโนมัติ 

2. หุนยนตตนแบบสามารถเดินบนทอกลมที่มีโครงสรางแบบไขว
กันไปมา ไปถึงจุดหมายที่กําหนด โดยการบังคับจากคอมพิวเตอรผาน
ไมโครคอนโทลเลอรแบบกึ่งอัตโนมัติ 

ผลการทดลองบังคบัการเคลื่อนที่ โดยการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ 
โดยเลือกใชทอ PVC ที่มีขนาดเดียวกันกับทอกลมโลหะแทน 

 
ตารางที่ 3 บันทึกผลการทดลองจากการเดิน 10 กาวของขาแตละขาง
ของหุนยนต หรือ 20 กาวของการเดนิทั้งหมด 

 
 
ตารางที่ 4 บันทึกผลการทดลองในหองทดลองควบคุมความเขมแสง 
จากการเดิน 10 กาวของขาแตละขางของหุนยนตหรือ 20 กาวของการ
เดินทั้งหมดหลังจากทําการแกไขและติด IR Sensor ที่ gripper 
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ผลการทดลองจากการทดสอบการเคลื่อนที่ไปกลับแบบ A และ B 
ของ Prototype robot โดยการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ ระยะทาง 3 เมตร
หรือระยะ 20 กาว ของหุนยนตจํานวน 3 รอบหลังจากทําการแกไข 
Mechanisms และติด IR Sensor ที่ gripper 
- การเดินหรือการเคลื่อนที่ของหุนยนตคอนขางราบรื่นมากทั้งการ

เดินแบบ A และ B มีนอยครั้งขณะที่แขนยึดจับยึดจับทอเกิดอาการ
คางจับกับทอไดไมสนิท 

- หุนยนตยังคงมีอาการสะบัดเล็กนอยเม่ือมอเตอรของขอตอ A เร่ิม
ทํางาน 
 

5. สรุปและขอเสนอแนะ 
จากผลการทดลองเราพบวาการออกแบบแขนกลและกลไกในการ

ยึดจับในลักษณะที่ นําเสนอทําใหหุนยนตสามารถทํางานไดอยาง
คลองตัว โดยเฉพาะอยางยิ่งการใชแขนยึดจับในลักษณะที่ล็อคเม่ือปด
ทําใหไมตองใชพลังงานในการยึดในตําแหนงที่ตองการ นอกจากนี้ยัง
พบขอจํากัดในการเขียนโปรแกรมแบบขนานหรืออนุกรมตอความเร็วใน
การปฏิบัติงานดวย อยางไรก็ตามรายงานฉบับน้ีเปนเพียงการออกแบบ
และทดสอบของความเปนไปไดในการสรางตนแบบของหุนยนตที่ใชใน
การสรางโครงสรางทางอวกาศหรือหุนยนตที่อาจจะใชทํางานแทนการ
ทํางานของมนุษยในสภาวะที่อันตราย เน่ืองจากเรายังไมไดติดตั้ง
อุปกรณปอนกลับและใชการปอนกลับในการควบคุมมอเตอรทําใหเราไม
สามารถควบคุมใหมอเตอรหมุนไปตามมุมที่ตองการทําใหยังมีความ
ผิดพลาดในการเคลื่อนที่ไปตามทอที่กําหนดให นอกจากนี้ยังตองการ
การออกแบบมือจับและการผลิตมือจับที่มีความถูกตองสูงเพื่อใหการ
ทํางานเปนไปอยางราบเรียบไมติดขัด  ปญหาที่เหลืออยูสวนหน่ึงมา
จากการขาดการคํานวณในเรื่องของแรง โมเมนต และกําลังที่ถูกตองใน
การออกแบบซึ่งจําเปนตองศึกษาตอไป 
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