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บทคัดยอ
โครงงานนี้เปนการออกแบบและจัดสรางหุนยนตที่ใชทํางานในอวกาศ
แทนมนุษย โดยการออกแบบออกเปนสามสวนไดแก การออกแบบ
หุนยนตตนแบบ การออกแบบมือยึดจับ และการสรางระบบการทํางาน
เพื่อใหสามารถทํางานไดแบบกึ่งอัตโนมัติ จุดเดนของหุนยนตตนแบบนี้
คือความสามารถในการยึดจับขณะทํางานโดยไมตองอาศัยพลังงานแต
เปนการออกแบบใหมือยึดจับสามารถล็อคตัวเองไดในขณะยึดจับ อีก
สวนหนึ่งคือการทํางานไดอยางกึ่งอัตโนมัติภายใตตําสั่งที่ไดมีการ
โปรแกรมลวงหนาใหเหมาะสมกับการทํางาน โดยภาพรวมหุนยนต
ตนแบบสามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพพอสมควรซึ่งแสดงในผล
การทดลอง 
คําหลัก หุนยนตที่ใชทํางานในอวกาศ, 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 
 โครงงานนี้เปนแนวคิดในการพัฒนาหุนยนตเพื่อใชสรางหอง
ปฏิบัติหรือสถานีวิจัยในอวกาศซึ่งมีความเปนอันตรายอยางสูงตอมนุษย 
รายงานนี้เปนสวนหน่ึงของโครงการพัฒนาอัจฉริยภาพทางวิทยาศาสตร
สําหรับเด็กและเยาวชนระดับมัธยมศึกษาตอนปลายและปริญญาตรี 
โดยมีวัตถุประสงคเพื่อศึกษาและออกแบบหุนยนตปฏิบัติงานแทน
มนุษยโดยอัตโนมัติหรือภายใตการบังคับของมนุษยภายในอวกาศ
ภายใตวงโคจรของโลก ภายใตเงื่อนไขดังกลาวผูวิจัยไดทําการพัฒนา
หุนยนตที่มีคุณสมบัติดังน้ี 1) หุนยนตสามารถเคลื่อนที่ในแนวตรง เลี้ยว
และหันกลับดวยขาเพียงสองขาง 2) ออกแบบมือยึดจับ (Gripper) ให
เหมาะสมในการเคลื่อนที่ไปในโครงสรางที่เปนทอกลม 3) จํากัดจํานวน
ขอตอและอุปกรณการวัดตางๆใหเหมาะสม 4) พัฒนาระบบสั่งการแบบ
กึ่งอัตโนมัติ เพื่อใหการออกแบบเปนไปตามคุณสมบัติดังกลาวขางตน
จึงมีข้ันตอนในการดําเนินการออกแบบดังน้ี 1) ศึกษารายละเอียดและ
รวบรวมขอมูลเกี่ยวกับการยึดจับวัตถุรูปทรงตางๆของแขนกลหุนยนต 
การทํางานและการสรางโครงสรางในอวกาศ 2) ออกแบบลักษณะการ
ทํางานและการเคลื่อนที่ของหุนยนตในการสรางและประกอบโครงสราง
หลักใหมีความคลองตัวและมีประสิทธิภาพในการทํางานมากที่สุด 3) 
ออกแบบและสรางหุนยนตตนแบบโดยควบคุมผานไมโครคอนโทลเลอร 
(Basisc stamp 2sx) 4) เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนต
ตนแบบ และทดสอบการเดินหรือการเคลื่อนที่ของหุนยนตตนแบบบน
โครงสรางตาง ๆ ที่กําหนด เน่ืองจากโครงงานนี้เปนการเสนอ
แนวความคิดในการพัฒนาหุนยนตที่มีรูปแบบที่สามารถทํางานเฉพาะ 
ดังน้ันโครงงานนี้จึงเนนการออกแบบ และสรางหุนยนตตนแบบให
สามารถทํางานไดตามความตองการที่กลาวมาแลว รายงานจะ
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ประกอบดวย การออกแบบและสรางหุนยนต โปรแกรมการเคลื่อนที่ผล
การทดสอบการทํางาน และสรุปและขอเสนอแนะ 
 
2. การออกแบบและการสรางหุนยนต 

หลังจากที่ไดมีการเก็บรวบรวมขอมูลเกี่ยวกับศึกษาการยึดจับวัตถุ
รูปทรงตางๆ ของแขนกลหุนยนตหุนยนต ลักษณะการทํางานและการ
สรางโครงสรางในอวกาศซึ่งโดยปกติมีลักษณะคลายทอกลมตอข้ึนเปน
โครงสรางทําใหแนวความคิดในการออกแบบหุนยนตเปนดังรูปที่ 1 ซ่ึง
มีข้ันตอนในการดําเนินงานออกแบบและสรางหุนยนตดังน้ี 

เ ร่ิมจากออกแบบลักษณะการทํางานของหุนยนตที่ มีการตอ
โครงสรางที่มีลักษณะเปนทอกลมโลหะซึ่งใชเปนอุปกรณในการสราง
โครงสรางหลัก โดยหุนยนตจะนําโครงจากคลังเก็บชิ้นสวนประกอบที่
กําหนดไว เคลื่อนที่ไปบนโครงสรางที่ไดตอไวกอนหนาแลวแลวนํา
ชิ้นสวนเหลานั้นมาประกอบเขากับโครงสรางเดิม  และทําเชนน้ีซํ้าไป
เร่ือยๆ  จนไดโครงสรางหลักตามที่ตองการ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 1 แสดงภาพจําลองของหุนยนตและภาพจําลองการทํางาน 

 
ภายใตเงื่อนไขขางตนเพื่อใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสราง
ดังกลาว หุนยนตจะตองสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสรางหลักทอกลม
ไดโดยอิสระและสามารถนําชิ้นสวนโครงสรางตางๆไปประกอบเขากับ
โครงสรางหลัก จากความตองการดังกลาวทําใหหุนยนตที่ถูกออกแบบ
ใหมีขาอยางนอยสองขางเพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไปบนโครงสรางได
อยางคลองตัว นอกจากนี้เพื่อใหหุนยนตสามารถทํางานไดโดยอัตโนมัติ 
หรือกึ่งอัตโนมัติเราไดมีการกําหนดใหหุนยนตมีการเคลื่อนที่สามแบบ
คือ การเคลื่อนที่แบบ A หุนยนตจะเดินดานเดียวซ่ึงสามารถเขียน
โปรแกรมควบคุมหุนยนตไดงายไมซับซอนเน่ืองจากใชการบังคับ
มอเตอร 4 ตัวและไมมีการยกขา แตขอเสียคือไมสามารถเคลื่อนที่หรือ
กาวขามทอที่ตอไขวกันอยูได   

 

 
 

รูปที่ 2 ภาพการเคลื่อนที่แบบ A เม่ือมองจากดานบน 

การเคลื่อนที่แบบ B หุนยนตจะเดินแบบไขวสลับซายขวา การ
ควบคุมหุนยนตจะไมซับซอน แตไมสามารถเดินหรือกาวขามทอที่ตอ
ไขวกันไดแตมีความเร็วในการเดินมากกวาแบบ C ใชเพื่อเดินไปยังคลงั
เก็บอุปกรณ   

 
รูปที่ 3 การเคลื่อนที่แบบ B เม่ือมองจากดานบน 

 
การเคลื่อนที่แบบ C หุนยนตจะเดินแบบไขวสลับซายขวา เชน 

เดียวกับ B ประกอบกับการยกขารวมดวย ซ่ึงไดออกแบบมาเพื่อ
แกปญหาการเคลื่อนที่ผานทอที่ตอไขวกันอยูซ่ึงจะใชเปนรูปแบบการ
เดินหลักสําหรับหุนยนต แตขอเสียคือการเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุม
หุนยนตคอนขางซับซอนเน่ืองจากใชการบังคับมอเตอร 6-8 ตัว 

 
หุนยนตประกอบ 
โครงสรางที่ละช้ินสวน 

 
 

รูปที่ 3 การเคลื่อนที่แบบ C เม่ือมองจากดานบน 
หุนยนตนําโครงสราง 
สําเร็จมาประกอบ 

 
หุนยนตที่ออกแบบใชงานบนโครงสรางที่เปนทอกลม ดังน้ันจึงมี

ความจําเปนจะตองออกแบบมือยึดจับที่สามารถทําหนาที่ไดทั้งการเปน
แขนและขา ภายใตเงื่อนไขที่ตองสามารถจับทอกลมไดอยางรวดเร็ว 
ม่ันคงและมีความยืดหยุนในการจับทอ เม่ือทอกลมอยูในตําแหนงที่ไม
เหมาะสมตอการจับได มือยึดจับที่นําเสนอจึงมีลักษณะการทํางาน
เหมือนคีมล็อค ซ่ึงมีขอไดเปรียบหลายๆดาน เชน กลไกจะสามารถล็อค
ไดโดยไมตองใชเบรคที่มอเตอร เปนตน 
 

 
 

รูปที่ 4 แสดงรูปดานหนาและบนของมือยึดจับ 
 

แมวาจุดประสงคของการทํางานของหุนยนตจะใชในอวกาศซึ่งอยู
ในสภาพไรนํ้าหนัก แตการออกแบบ สราง และทดสอบทํากันบนผิวโลก
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ดังน้ันจึงยังจําเปนที่จะตองคํานึงถึง แรงและโมเมนตที่ตองการในการ
ทํางานของหุนยนต การออกแบบขาทั้งสองของหุนยนตจึงตองคํานวณ
แรงบิดสูงสุดของมอเตอรที่ทําไดจริงจาก 24Vdc มอเตอรทดเกียร 
1:300 ที่มีการระบุคาแรงบิดสูงสุดไว 20 kg-m เพื่อจะไดออกแบบขอตอ 
A ใหเหมาะสมสําหรับการยกขาของหุนยนตข้ึนได (ขอตอ B)  

 

 
 

รูปที่ 5 ภาพการออกแบบขาซึ่งประกอบดวยแขนยึดจับ และ ขอตอ A 
 

 
 

รูปที่ 6 ขอตอ B 
 

ภายใตแบบท่ีกําหนด นําชิ้นสวนทั้งสามไดแก มือยึดจับ ขอตอ A 
และ B ประกอบเขาดวยกันไดขาของหุนยนตทั้งสองขาง แลวตอขาทั้ง
สองขางเขาดวยกันเปนหุนยนตตนแบบดวยคานที่ทําจากทอโลหะ
อะลูมิเนียมกลมยาว 50 cm ติดโพเทนชิโอมิเตอรเพื่อวัดองศาที่หมุนไป
ของแขนและขอตอตางๆ   

 

 
 

รูปที่ 7 หุนยนตตนแบบหลังจากทําการประกอบแลว 
 
3. โปรแกรมการเคลื่อนท่ี 

ความตองการเพื่อใหหุนยนตทํางานไดในลักษณะกึ่งอัตโนมัติ  หรือ
อัตโนมัติทําใหการเขียนโปรแกรมควบคุมเปนหัวใจของโครงงานนี้ โดยเรา

จะแบงการทํางานของโปรแกรมเปนสองสวนไดแก การสรางขั้นตอนการ
ทํางานของหุนยนตในการเคลื่อนท่ีแบบตางๆ และโครงสรางการควบคุม
การทํางานของหุนยนต ซึ่งสวนท่ีสองแสดงในลักษณะของโฟรชารจดังรูป
รูปที่ 8 

 
 

รูปที่ 8 แผนผังแสดงการทํางานของโปรแกรม 
ควบคุมการทํางานของหุนยนต 

 
การทําใหหุนยนตทํางานไดแบบกึ่งอัตโนมัติสวนหน่ึงมาจากการ

สรางการทํางานบางลักษณะข้ึนมากอนโดยการเขียนโปรแกรมใน
ลักษณะที่เม่ือหุนยนตพบคําสั่งที่มีการเขียนโปรแกรมลวงหนา หุนยนต
ก็จะทําตามข้ันตอนที่กําหนดไว ในโครงงานฉบับน้ีเราจะไดแสดงใหการ
ทํางานบางตัวอยางดังตารางตอไปน้ี 
 
ตารางที่1 ตารางแสดงวิธีการบังคับการเคลื่อนที่แบบ A และ B ทีละ
ข้ันตอนอยางงายของหนึ่งรอบการเคลื่อนที่ 
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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  

 
ในการควบคุมการเดินของหุนยนตแบบการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ

ดวยมนุษยของการเคลื่อนที่ทั้งแบบ A และ B สามารถบังคับได
คอนขางงายเนื่องจากสามารถบังคับมอเตอรไปทีละตัวตามลําดับไดเลย 
สวนการบังคับแบบอัตโนมัติก็มีลักษณะคลายกับการบังคับแบบ
กึ่งอัตโนมัติดวยมนุษยแตใชการสั่งการแตละข้ันตอนที่ไดโปรแกรมไว
ลวงหนาดวยคอมพิวเตอรแทนโปรแกรมควบคุมหุนยนตโดยบรรจุคําส่ัง
พื้นฐานที่จะบังคับหุนยนตไวในไมโครคอนโทลเลอร เพือ่รอรับคําส่ังจาก
คอมพิวเตอร ไดแก 

1. หมุนมอเตอรตาม-ทวนเข็มนาฬิกาเพื่อเปด/ปดมือยึดจับ และ  
หยุดหมุนมอเตอร 

2. หมุนมอเตอรขอตอ A เพื่อบังคับมือยึดจับไปทางซาย-ขวา 
และหยุดหมุนมอเตอร 

3. หมุนมอเตอรขอตอ B เพื่อยกขา และหมุนมอเตอรแบบ  
PWM เพื่อยกขาคางไว อานคา เซ็นเซอร ตาง ๆ และสงกลับมาหา
คอมพิวเตอรแลวเขียนโปรแกรมหลักบังคับหุนยนตไวบนคอมพิวเตอร 
เพื่อส่ังไมโครคอนโทลเลอรทํางานอีกทีหน่ึง ผานทางพอรตอนุกรม 
(RS-232)  โดยใชอักขระภาษาอังกฤษตัวเดียว ในการสื่อสารระหวาง
ไมโครคอนโทลเลอร และ คอมพิวเตอร 

ตัวอยางข้ันตอนการทํางาน (ตัวอยางการเคลื่อนที่) เปนเพียง
วิธีการหนึ่งในการควบคุมใหหุนยนตเดินตามเสนทางที่เราเปนผูกําหนด
เทาน้ัน การอาศัยหลักการของการเคลื่อนที่ภายใตเงื่อนไขที่เหมาะสม
ที่สุดเพื่อใหหุนยนตสามารถสรางเสนทางการทํางานไดเอง ภายใต
เงื่อนไขของเวลา หรือการใชพลังงานอาจจะนํามาประยุกตไดในอนาคต 
 
4. ผลการทดสอบ 
 หุนยนตตนแบบไดถูกสรางข้ึนภายใตการออกแบบขางตน เพื่อ
ทดสอบการทํางานของหุนยนตตนแบบเปนไปตามที่กําหนดจึงได
กําหนดแบงการทดสอบออกเปนสองสวนไดแก  

1. หุนยนตตนแบบสามารถเดิน(ตรง, เลี้ยว 90 องศา, หนักลับ) 
บนทอกลม ไปถึงจุดหมายที่ตองการได โดยการบังคับจากคอมพิวเตอร
ผานไมโครคอนโทลเลอรแบบกึ่งอัตโนมัติ 

2. หุนยนตตนแบบสามารถเดินบนทอกลมที่มีโครงสรางแบบไขว
กันไปมา ไปถึงจุดหมายที่กําหนด โดยการบังคับจากคอมพิวเตอรผาน
ไมโครคอนโทลเลอรแบบกึ่งอัตโนมัติ 

ผลการทดลองบังคบัการเคลื่อนที่ โดยการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ 
โดยเลือกใชทอ PVC ที่มีขนาดเดียวกันกับทอกลมโลหะแทน 

 
ตารางที่ 3 บันทึกผลการทดลองจากการเดิน 10 กาวของขาแตละขาง
ของหุนยนต หรือ 20 กาวของการเดนิทั้งหมด 

 
 
ตารางที่ 4 บันทึกผลการทดลองในหองทดลองควบคุมความเขมแสง 
จากการเดิน 10 กาวของขาแตละขางของหุนยนตหรือ 20 กาวของการ
เดินทั้งหมดหลังจากทําการแกไขและติด IR Sensor ที่ gripper 
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ผลการทดลองจากการทดสอบการเคลื่อนที่ไปกลับแบบ A และ B 
ของ Prototype robot โดยการบังคับแบบกึ่งอัตโนมัติ ระยะทาง 3 เมตร
หรือระยะ 20 กาว ของหุนยนตจํานวน 3 รอบหลังจากทําการแกไข 
Mechanisms และติด IR Sensor ที่ gripper 
- การเดินหรือการเคลื่อนที่ของหุนยนตคอนขางราบรื่นมากทั้งการ

เดินแบบ A และ B มีนอยครั้งขณะที่แขนยึดจับยึดจับทอเกิดอาการ
คางจับกับทอไดไมสนิท 

- หุนยนตยังคงมีอาการสะบัดเล็กนอยเม่ือมอเตอรของขอตอ A เร่ิม
ทํางาน 
 

5. สรุปและขอเสนอแนะ 
จากผลการทดลองเราพบวาการออกแบบแขนกลและกลไกในการ

ยึดจับในลักษณะที่ นําเสนอทําใหหุนยนตสามารถทํางานไดอยาง
คลองตัว โดยเฉพาะอยางยิ่งการใชแขนยึดจับในลักษณะที่ล็อคเม่ือปด
ทําใหไมตองใชพลังงานในการยึดในตําแหนงที่ตองการ นอกจากนี้ยัง
พบขอจํากัดในการเขียนโปรแกรมแบบขนานหรืออนุกรมตอความเร็วใน
การปฏิบัติงานดวย อยางไรก็ตามรายงานฉบับน้ีเปนเพียงการออกแบบ
และทดสอบของความเปนไปไดในการสรางตนแบบของหุนยนตที่ใชใน
การสรางโครงสรางทางอวกาศหรือหุนยนตที่อาจจะใชทํางานแทนการ
ทํางานของมนุษยในสภาวะที่อันตราย เน่ืองจากเรายังไมไดติดตั้ง
อุปกรณปอนกลับและใชการปอนกลับในการควบคุมมอเตอรทําใหเราไม
สามารถควบคุมใหมอเตอรหมุนไปตามมุมที่ตองการทําใหยังมีความ
ผิดพลาดในการเคลื่อนที่ไปตามทอที่กําหนดให นอกจากนี้ยังตองการ
การออกแบบมือจับและการผลิตมือจับที่มีความถูกตองสูงเพื่อใหการ
ทํางานเปนไปอยางราบเรียบไมติดขัด  ปญหาที่เหลืออยูสวนหน่ึงมา
จากการขาดการคํานวณในเรื่องของแรง โมเมนต และกําลังที่ถูกตองใน
การออกแบบซึ่งจําเปนตองศึกษาตอไป 
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