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บทคัดยอ 
 งานวิจัยฉบับน้ีทําการวิจัยเกี่ยวกับการออกแบบและสรางหุนยนต
ที่ขับเคลื่อนดวยลอ และใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie การเคลื่อนที่
ของหุนยนตที่ใชระบบชวงลางนี้ ลอทุกลอของตัวหุนยนตจะสัมผัสกับ
พื้นผิวที่หุนยนตเคลื่อนที่ไปตลอดเวลา จึงทําใหการกระจายน้ําหนักของ
หุนยนตลงบนลอตางๆสมํ่าเสมอ สงผลใหหุนยนตมีความสามารถใน
การยึดเกาะปนปายขามสิ่งกีดขวางตางๆ ไดดีกวาการเคลื่อนที่โดยใช
ลอขับเคลื่อนแบบปกติแตเพียงอยางเดียว 
 การทดสอบหุนยนตประกอบดวยการทดสอบการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตไปบนพื้นผิวลักษณะตางๆ และการทดสอบวัดความผิดพลาด
ในการเคลื่อนที่ของหุนยนตไปในทิศทางตางๆ บนพื้นผิวเรียบ จากการ
ทดสอบพบวาหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไดดีทั้งบนพื้นผิวขรุขระ และ
ออนนุม 
คําหลัก  หุนยนตภาคสนาม, กลไกร็อกเกอรโบกี้ 
 
Abstract 
 This paper describes the design, development and testing 
of a Rocker-Bogie six-wheel robot. This mobile robot is a six 
wheel drive with the mechanism, Rocker-Bogie, for maintaining 
full time ground contact. During the flat plane motion, the weight 
of a robot distributes equally to all wheels to maximize climbing 
performance especially when the obstacle size larger than the 
radius of wheel. 
 The mobility of robot is to show the ability of motion on 
various surface types such as rocky rough surface, grass sorf 
surface and concrete surface. 
Keywords:  Field mobile robot, Rocker-Bogie mechanism 
 

1.บทนํา 
 การสํารวจตรวจสอบพื้นที่ในบางบริเวณที่อันตราย หรือมีความ
เส่ียงสูงน้ัน อาจไมสามารถใชมนุษยเขาไปทําการสํารวจได จึงตองทํา
การสงเคร่ืองมือ อุปกรณ หรือหุนยนต เขาไปทําหนาที่แทน โดยอาศัย
มนุษยส่ังการควบคุมหุนยนตอยูในระยะไกล อันจะชวยลดอันตรายและ
อุบัติเหตุที่อาจจะเกิดข้ึน ซ่ึงหุนยนตน้ันตองมีความสามารถในการ
เคลื่อนที่ผานไปในสภาพพื้นผิวลักษณะตางๆ จึงตองทําการออกแบบ
ระบบขับเคลื่อน และระบบชวงลางของหุนยนตสํารวจ ใหมีความ
เหมาะสมกับสภาพพื้นที่การใชงาน 
 

 
รูปที่ 1 หุนยนต ATRV2, การเคลื่อนที่โดยอาศยัลอ [1] 

 
 เม่ือเปรียบเทียบกับการใชลอในการเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังรูปที่ 
1 การเคลื่อนที่โดยใชลอ จะเปนรูปแบบที่ไมสลับซับซอน ไดรับความ
นิยมมาก และสามารถสรางข้ึนมาไดงาย แตการเคลื่อนที่โดยใชลอไม
เหมาะสําหรับพื้นที่ขรุขระ และระบบขับเคลื่อนที่ใชลอน้ัน ไมสามารถ
เคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางที่มีขนาดใหญกวารัศมีของลอ จึงไดมีการ
พัฒนารูปแบบลักษณะกลไก เพื่อชวยเพิ่มความสามารถในการเคลื่อนที่
ของหุนยนต ใหสามารถปนปาย อุปสรรค ส่ิงกีดขวางไดดียิ่งข้ึน 
 การใชระบบชวงลางแบบ Rocker-Bogie ดังแสดงในรูปที่ 2 เปน
ลักษณะการเพิ่มเติมกลไกเขาไปนอกเหนือจากการใชลอขับเคลื่อนแต
เพียงอยางเดียว ซ่ึงทําใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ขามอุปสรรคที่มี

DRC012



 

 

ขนาดมากกวารัศมีของลอ และยังมีความคลองตัวสูงในการเคลื่อนที่ไป
ในทิศทางตางๆ และการเคลื่อนที่หมุนรอบตัวเอง ดังน้ันในหุนยนต
สํารวจภาคสนาม ที่ไดทําการออกแบบและสรางข้ึนน้ี จึงเลือกที่จะใช
ลักษณะกลไกชวงลางเปนแบบ Rocker-Bogie 
 

 
รูปที่ 2 หุนยนต Fido, Rocker-Bogie [2] 

 
2. ระบบชวงลาง Rocker-Bogie 
 การเคลื่อนที่ของหุนยนตที่ใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie น้ัน
ลอทุกลอของตัวหุนยนตจะสัมผัสกับพื้นผิวที่หุนยนตเคลื่อนที่ไป
ตลอดเวลา จึงทําใหการกระจายน้ําหนักของหุนยนตลงบนลอตางๆ
สมํ่าเสมอ ทําใหแรงดันของลอหุนยนตที่กดลงบนพื้นของลอแตละลอไม
สูงมากนัก สงผลใหหุนยนตมีความสามารถในการยึดเกาะ ปนปาย ขาม
ส่ิงกีดขวางตางๆไดดีข้ึนกวาการเคลื่อนที่โดยใชลอขับเคลื่อนแบบปกติ
แตเพียงอยางเดียว ดังแสดงในรูปที่ 3 โดยระบบชวงลางลักษณะนี้ ถูก
ออกแบบมาใหเคลื่อนที่ดวยความเร็วต่ํา เน่ืองจากระบบชวงลาง
ลักษณะนี้ไมมีอุปกรณที่ทําหนาที่ คอยหนวง ดูดซับแรงส่ันสะเทือนและ
แรงกระแทกจากพื้น ซ่ึงถาขณะหุนยนตเคลื่อนที่ดวยความเร็วสูง แลว
เกิดการตกหลุมก็จะทําใหเกิดแรงกระแทกรุนแรงที่อาจเปนอันตรายตอ
ตัวหุนยนตได 

 

รูปที่ 3 การเคลื่อนที่ของหุนยนตที่ใชชวงลาง Rocker-Bogie 
บนพื้นผิวที่ไมสมํ่าเสมอ 

 
 ลักษณะโครงสรางของระบบชวงลาง Rocker-Bogie [3] น้ันจะ
ขับเคลื่อนโดยใชลอเปนจํานวนทั้งหมด 6 ลอดวยกัน โดยที่ลอแตละลอ
น้ันจะทําการขับเคลื่อนเปนอิสระตอกัน และลอทั้งหมดจะทําการยึดติด
เขากับสวนตัวโครงรถ ดังแสดงในรูปที่ 4 โครงรถนั้นจะประกอบไปดวย
โครงสรางหลักใหญ 2 สวนดวยกันคือสวนที่เรียกวา Rocker และอีก
สวนที่เรียกวา Bogie 

 
รูปที่ 4 โครงสรางของระบบชวงลางแบบ Rocker-Bogie 

 
 โครงสรางในสวนที่เรียกวา Rocker ในแตละขางของหุนยนต จะ
เปนเสมือนกระเดื่องที่ตอเชื่อมเขากับลําตัวหุนยนต ปลายขางหนึ่งของ 
Rocker จะเชื่อมตอเขากับลอหลัง สวนปลายอีกขางหนึ่งน้ันจะทําการ
ยึดติดกับโครงสรางสวน Bogie ในลักษณะของแกนหมุน (Free 
pivoting joint) โดยที่ปลายทั้งสองขางของสวน Bogie น้ันจะทําการยึด
ติดลอเขาไปทั้งสองดาน สวนการตอแขนRocker ทั้งสองเขากับลําตัว
น้ัน จะเชื่อมตอในลักษณะของ Differential joint ซ่ึงการเช่ือมตอใน
ลักษณะนี้จะทําใหมุมของลําตัวหุนยนต (Pitch angle) เปนคาเฉลี่ยของ
มุมลําตัวหุนยนตของแขน Rocker ทั้งสอง 
 
3. การออกแบบ 
 ภายหลังจากทําการออกแบบลักษณะระบบกลไก วาจะตองมี
ลักษณะขอตอ จุดหมุนอะไร บางแลว ข้ันตอนตอมาจะเปนการทําการ
กําหนดจุดหมุน ขอตอ ระยะหางระหวางลอตางๆ วาจะวางไวที่
ตํ าแหน ง ไหน  และ มีค า เท า ไหร  เพื่ อที่ จ ะทํ า ใหหุ นยนต น้ัน มี
ความสามารถในการเคลื่อนที่ไปในลักษณะพื้นผิวตางๆ ไดดีและ
เหมาะสมที่สุด โดยในการออกแบบในขั้นตอนน้ีน้ัน ไดมีการนําเอา
โปรแกรมคอมพิวเตอรเขามาชวยในการวิเคราะหลักษณะโครงสราง 
และจําลองการเคลื่อนที่ของหุนยนตวาจุดหมุนและขอตอตางๆจะอยูที่
ตําแหนงใดบาง ไดใชโปรแกรม Visual Nastran 4D นํามาชวยทําการ
วิเคราะห และจําลองการเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังแสดงในรูปที่ 5 

 
รูปที่ 5 การวิเคราะหและจําลองการเคลื่อนที่ดวย 

โปรแกรม Visual Nastran 4D 
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 จากการอาศัยโปรแกรมคอมพิวเตอรมาชวยในการออกแบบ
ตําแหนงจุดหมุน และระยะหางระหวาง ลอตางๆ ไดตําแหนงของจุด
หมุน และระยะตางๆของหุนยนต ดังแสดงในรูปที่ 6 
 

 
รูปที่ 6 ตําแหนงจุดหมุนและระยะตางๆ ของหุนยนต 

 
 เน่ืองจากการที่จะสรางหุนยนตข้ึนมานั้นตองใชเงินทุนวิจัย และ
ระยะเวลา คอนขางมาก ดังน้ันเม่ือไดแบบลักษณะทางกลมาแลว 
ข้ันตอนตอไป กอนที่จะทําการออกแบบและสรางหุนยนตจริงข้ึนมา 
จะตองมีการสรางโมเดล (Model) ที่สามารถสรางข้ึนมาไดงาย และใช
เวลาไมมากนัก เพื่อทําการทดสอบแบบลักษณะทางกลที่ไดออกแบบมา 
วามีความสามารถในการเคลื่อนที่ และ สามารถขามส่ิงกีดขวางตางๆได
จริง จึงไดทําการสรางโมเดลที่มีลักษณะดังรูปที่ 7 

 
รูปที่ 7 หุนยนตตนแบบที่ทําการสรางข้ึน 

 
 โมเดลที่สรางออกมานั้น ไดลดยอขนาดทางกลใหมีขนาดเปน
คร่ึงหน่ึงของขนาดที่ไดทําการออกแบบไว โครงสรางของหุนยนตสราง
ข้ึนมาจากไมอัด ดังน้ันจึงมีนํ้าหนักที่เบา และโครงสรางสวน Rocker 
ทั้งสองขางของหุนยนต เชื่อมตอกันผานลําตัวหุนดวย Differential joint 
โดยหุนยนตตนแบบน้ีสรางข้ึนมาใหสามารถเดินหนาและถอยหลังได
เทาน้ัน เม่ือไดทําการทดลองนําโมเดล ไปวิ่งขามส่ิงกีดขวางตางๆนั้น 
พบวาหุนยนตสามารถขามสิ่งกีดขวางตางๆไดดี โดยสามารถขาม
อุปสรรคที่มีลักษณะเปนข้ัน (step) ที่มีขนาดเทากับเสนผานศูนยกลาง
ของลอได และยังสามารถเคลื่อนที่ข้ึนลงทางลาดชันที่มีมุมเอียง 35 
องศาไดอีกดวย ดังรูปที่ 8 สาเหตุหน่ึงที่ทําใหหุนยนตตนแบบเคลื่อนที่

ผานอุปสรรคไดดีคือ มีอัตราสวนของกําลังขับเคลื่อนเม่ือเทียบกับ
นํ้าหนักของหุนยนตที่คอนขางสูงน่ันเอง 
 

  
รูปที่ 8 หุนยนตตนแบบเคลื่อนที่ผานอุปสรรค 

ที่ลักษณะเปนข้ัน และทางลาดชัน 
 

4. การใชคอมพิวเตอรชวยในการออกแบบและสรางหุนยนต 
 หลังจากไดทําการทดลองสรางโมเดลของหุนยนตข้ึนมาทําการ
ทดสอบ และทําการเลือกเปรียบเทียบความแตกตางระหวาง วัสดุ
อุปกรณชนิดตางๆที่เลือกใชแลว ข้ันตอนตอมาคือการทําการออก
แบบอยางละเอียด ซ่ึงในการออกแบบนั้นส่ิงที่ตองพิจารณาถึงปจจัยที่
สําคัญน่ันคือ ตนทุน และ เวลาที่ใชในกระบวนการออกแบบและผลิต 
 ในสวนของตนทุนน้ันตองคํานึงถึงวาจะออกแบบอยางไรใหมี
ตนทุนต่ําสุด น่ันก็คือ ใหมีการยอนกลับมาทําการแกไขสวนที่ผิดพลาด 
บกพรองนอยที่สุด ซ่ึงจะสงผลตอเน่ืองไปถึงระยะเวลาที่ใชในการ
ออกแบบและสรางหุนยนตทั้งหมด ใหนอยลงตามไปดวย ดังน้ันในการ
ออกแบบจึงไดมีการนําคอมพิวเตอรเขามาชวยในการออกแบบ โดย
สามารถแบงลักษณะการนําคอมพิวเตอรเขามาใชในการออกแบบและ
ผลิตไดดังน้ี 
4.1 คอมพิวเตอรชวยในการออกแบบ (Computer Aided Design / 
CAD) 
 การใชคอมพิวเตอรมาชวยในการออกแบบนั้น ทําใหผูออกแบบ
สามารถออกแบบลักษณะชิ้นสวนโครงสรางตางๆไดสะดวกและงายข้ึน 
สามารถทําการตรวจสอบชิ้นงานที่ไดทําการออกแบบมา วาเม่ือนํา
ช้ินสวนตางๆที่ออกแบบน้ันมาประกอบกัน จะมีการสวมแลวชนกัน 
ขัดกันหรือไม ทั้งการออกแบบดวยคอมพิวเตอรน้ันสามารถทําให
กระบวนการผลิต และวิเคราะหเปนไปไดโดยงาย เน่ืองจากเราสามารถ
สงไฟลช้ินงานที่ไดทําการออกแบบไวแลว ไปยังโปรแกรมที่สามารถ
วิเคราะห ลักษณะโครงสรางความแข็งแรงของช้ินงานวาชิ้นงานที่
ออกแบบสามารถทนตอแรงกระทําน้ันไดหรือไม หรือแมกระทั่งสงไฟล
ช้ินงานไปยังโปรแกรมที่ใชในกระบวนการผลิต เพื่อสรางและกําหนดทิศ
ทางเดินของหัวกัด เพื่อสรางชิ้นงานข้ึนมา 
 ในการออกแบบหุนยนตภาคสนามนี้ไดใชโปรแกรม CATIA ซ่ึง
เปนโปรแกรมออกแบบสามมิติ เขามาชวยในการออกแบบ โดยจาก
แบบชิ้นสวนสามมิติที่ไดทําการออกแบบแลวน้ัน เราสามารถเขียนให
เปนแบบสองมิติ เพื่อสงแบบไปยังผูผลิตไดโดยงาย อีกทั้งในการ
ประกอบชิ้นสวนแตละชิ้นเขาดวยกันน้ัน โปรแกรมยังสามารถตรวจหา
จุดที่มีการชนกัน สวมแลวไมพอดีไดโดยอัตโนมัติ ซ่ึงเปนการสะดวกตอ
ผูออกแบบ 
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4.2 คอมพิวเตอรชวยในการผลิต (Computer Aided  
Manufacturing / CAM) 
 ในสวนของข้ันตอนกระบวนการผลิตในปจจุบันน้ัน ไดมีการนํา
คอมพิวเตอรเขามามีสวนรวมหลายลักษณะดวยกัน ดังเชน การนํา
คอมพิวเตอรมาทําการคํานวณกําหนดเสนทางการวิ่งของหัวกัด 
(Generate Tool Path) หรือนําคอมพิวเตอรมาชวยทําการกําหนด
ตารางเวลา ข้ันตอนวิธีการผลิตตางๆ เปนการทําใหกระบวนการผลิต
น้ันมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 
 สําหรับการออกแบบและสรางหุนยนตภาคสนามนั้น ไดมีการใช
โปรแกรม CATIA ซ่ึงมีสวนของกระบวนการผลิตมาชวย โดยหลังจากที่
ไดทําการออกแบบชิ้นสวนตางๆเสร็จ ไดใชโปรแกรมทําการเลือก
กระบวนการขั้นตอนการผลิต และใหโปรแกรมสรางไฟลทิศทางการเดิน
ของหัวกัด เพื่อสงตอไปสรางชิ้นงานจริงยังเครื่องจักร CNC (Computer 
numerical control) ตอไป ดังแสดงในรูปที่ 10 
 

 
รูปที่ 9 หุนยนตภาคสนามที่ออกแบบโดยใชโปรแกรม CATIA 

 

 
รูปที่ 10 ลักษณะข้ันตอนการสรางชิ้นงาน 

โดยใชคอมพิวเตอรเขามาชวย 
 

4.3 คอมพิวเตอรชวยทางวิศวกรรม (Computer Aided 
Engineering / CAE) 
 การออกแบบคํานวณทางวิศวกรรมของหุนยนตภาคสนามนั้น ได
มีการนําคอมพิวเตอรเขามาชวยในการออกแบบดวยกันหลายสวน ไม
วาจะเปนการใชโปรแกรม Visual Nastran 4D มาชวยจําลองลักษณะ
การเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังไดเคยกลาวถึงมาแลว นอกจากนั้นยังไดใช
โปรแกรม CATIA มาชวยวิเคราะหความแข็งแรงของโครงสรางชิ้นสวน
ตางๆ วาชิ้นงานจะสามารถรับแรงกระทําจริงไดหรือไม ตําแหนงไหน
ของช้ินงานเกิดความเคน (Stress) สูงที่สุด และชิ้นงานจะเกิดการแอน
ตัว บิดตัวเปนระยะเทาไหร รูปที่ 11 เปนตัวอยางการใชโปรแกรม 
CATIA วิเคราะหความแข็งแรง และลักษณะการแอนตัวของชิ้นงานที่ได
ทําการออกแบบ 

   
รูปที่ 11 การวิเคราะหโครงสรางโดยใชโปรแกรม CATIA 

 
5. ลักษณะและโครงสรางของหุนยนต 
 หุนยนตสํารวจภาคสนามที่ทําการออกแบบนั้น ใชระบบชวงลาง
แบบ Rocker-Bogie โดยขับเคลื่อนอิสระ 6 ลอ โดยหุนยนตภาคสนาม
ใชมอเตอรเปนอุปกรณขับเคลื่อน 10 ตัว โดยใชขับลอ 6 ตัว และ
ควบคุมมุมบังคับเลี้ยวที่มุมทั้ง 4 ของหุนยนตอีก 4 ตัว หุนยนตที่
ออกแบบมีลักษณะจําเพาะเชิงกล ดังแสดงในตารางที่ 1 และมีรูปราง
ลักษณะโครงสรางโดยรวมดังแสดงในรูปที่ 12 
 
ตารางที่ 1 ลักษณะจําเพาะเชิงกลของหุนยนตสํารวจภาคสนาม 
ขนาดของหุนยนต (มิลลิเมตร) 
เสนผานศูนยกลางของลอ (มิลลิเมตร) 
นํ้าหนักรวมของหุน (กิโลกรัม) 
ความเร็วสูงสุดของหุนยนต (มิลลิเมตร/วินาที) 

1214 × 1178 × 897 
220 
140 
200 

 

 
รูปที่ 12 ขนาดและลักษณะโครงสรางของหุนยนตสํารวจ 

 
6. การทดสอบหุนยนตภาคสนาม 

การทดสอบหุนยนตภาคสนามที่ทําการสรางข้ึนมานั้นจะเปนการ
ทดสอบเบื้องตน โดยใหหุนยนตทําการเคลื่อนที่ผานอุปสรรคสิ่งกีดขวาง
ในรูปแบบตางๆดวยกัน ซ่ึงในที่น้ีจะใหหุนยนตทําการทดลองเคลื่อนที่
บนพื้นผิวที่มีลักษณะออนนุมดังเชน พื้นสนามหญา พื้นผิวที่มีลักษณะ
ขรุขระเชน บริเวณเนินดิน กองหิน และบนพื้นผิวเรียบทั่วไปเชน พื้น
ถนนคอนกรีต พื้นผิวภายในอาคารเปนตน นอกจากนี้ยังทําการทดลอง
ใหหุนยนตเคลื่อนที่ข้ึนลงทางลาดชัน โดยผูบังคับน้ันหุนยนตทําการ
บังคับหุนยนตจากระยะไกล 
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รูปที่ 13 หุนยนตภาคสนามที่ใชในการทดสอบ 

 
 ในการทดสอบการเคลื่อนที่ใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปบนพื้นผิว
ขรุขระ ดังแสดงในรูปที่ 14 น้ันพบวาหุนยนตสามารถปนปายเคลื่อนที่
ผานเนินดิน และเนินหินไดโดยงาย เน่ืองจากการใชระบบชวงลาง 
Rocker-Bogie น้ัน ลอทุกลอจะสัมผัสกับพื้นผิวตลอดเวลา ทําใหการ
กระจายน้ําหนักของหุนยนตไปยังลอแตละลอมีความสม่ําเสมอ สงผลให
ความสามารถในการยึดเกาะและการปนปายกอนหินสูง สามารถ
เคลื่อนที่ผานเนินดินและเนินหินไปได แตการใชระบบชวงลางลักษณะนี้
จะไมสามารถใชความเร็วในการเคลื่อนที่ผานพื้นผิวขรุขระไดสูงมากนัก 
เน่ืองจากระบบชวงลางนี้ไมมีอุปกรณดูดซับแรงกระแทกอันจะเกิดข้ึน 
ในกรณีที่ลอของหุนยนตเคลื่อนที่ตกหลุม ดังน้ันในการทดสอบการ
เคลื่อนที่ของหุนยนตผานพื้นผิวขรุขระน้ัน ไดกําหนดใหหุนยนต
เคลื่อนที่ดวยความเร็ว 5 เซนติเมตรตอวินาที 
 

  
รูปที่ 14 หุนยนตเคลื่อนที่ผานพื้นผิวขรุขระ 

 
 สวนในการทดสอบการเคลื่อนที่บนพื้นผิวออนนุมเชน การ
เคลื่อนที่ไปบนพื้นสนามหญา และ การเคลื่อนที่ไปบนพื้นผิวถนน
คอนกรีตน้ัน สามารถทําการทดสอบใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปในทิศทาง
ตางๆ ดวยความเร็วสูงกวาการเคลื่อนที่บนพื้นผิวขรุขระ โดยหุนยนต
สามารถวิ่งที่ความเร็วปกติ 10 เซนติเมตรตอวินาที และทําความเร็ว
สูงสุดไดถึง 20 เซนติเมตรตอวินาที 
 

  
รูปที่ 15 หุนยนตเคลื่อนที่บนพื้นสนามหญา 

  
รูปที่ 16 การเคลื่อนที่ของหุนยนตในตัวอาคาร 

 
 ภายในตัวอาคารโดยปกติทั่วไปน้ัน จะมีส่ิงของเครื่องใชตางๆวาง
อยู ณ ตําแหนงตางๆ และทางเดินทั่วไปน้ันจะมีพื้นที่ความกวางไมมาก
นัก ซ่ึงเปนขอจํากัดในการเคลื่อนที่ของหุนยนตในตัวอาคาร แต
เน่ืองจากหุนยนตภาคสนามที่ไดทําการออกแบบนั้นสามารถเคลื่อนที่ได
หลายลักษณะ ดงัเชน การหมุนรอบตัวเอง และการเลี้ยวโคงไปขางหนา
และขางหลังที่รัศมีความโคงตางๆ ดังน้ันจึงสงผลใหหุนยนตภาคสนาม
ที่ทําการสรางข้ึนมานั้นมีความคลองตัวในการเคลื่อนที่คอนขางสูง 
สามารถเคลื่อนที่ไดดีในพื้นที่อันจํากัด ไมจําเปนตองอาศัยพื้นที่จํานวน
มากในการเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศทาง 

 

  
รูปที่ 17 การเคลื่อนที่ข้ึนบนทางลาดชัน 

 
 สําหรับการทดสอบการเคลื่อนที่ข้ึนทางลาดชันน้ัน พบวาหุนยนต
ภาคสนามสามารถเคลื่อนที่ข้ึนและลง บนทางลาดชันที่มีความลาดเอียง 
30 องศา ดังแสดงในรูปที่ 17 
 ลักษณะการเคลื่อนที่โดยใชลอของหุนยนต และยานพาหนะ
ตางๆโดยทั่วไปน้ัน เม่ือเจอส่ิงกีดขวางที่มีลักษณะเปนข้ัน (step) มักจะ
ไมสามารถขามผานไปได แตหุนยนตภาคสนามที่ไดทําการออกแบบนั้น
ใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie ซ่ึงระบบชวงลางนี้ขับเคลื่อนโดยใชลอ 
6 ลอและลอทุกลอน้ันจะขับเคลื่อนโดยอิสระ มีตัวขับเคลื่อนซ่ึงในที่น้ีคือ 
มอเตอร แยกอิสระจากกัน อีกทั้งการใชระบบชวงลางแบบนี้ทําใหมีการ
กระจายน้ําหนักตัวของหุนยนตอยางสม่ําเสมอไปที่ลอแตละลอ จึงสงผล
ใหหุนยนตมีแรงขับเคลื่อนเพียงพอที่จะขามสิ่งกีดขวางที่มีลักษณะเปน
ข้ันได 
 จากรูปที่ 18 น้ันเปนการเคลื่อนที่ของหุนยนตขามทอนไมซ่ึงมี
ลักษณะเปนข้ัน โดยขนาดความสูงของส่ิงกีดขวางนั้นมีขนาดประมาณ 
9 เซนติเมตร ซ่ึงมีขนาดเกือบเทารัศมีของลอหุนยนต และความเร็วที่ใช
ในการเคลื่อนที่คอนขางต่ําคือใชความเร็ว 3 เซนติเมตรตอวินาที เพื่อ
ปองกันการตกกระแทกของลอ ในขณะหุนยนตเคลื่อนที่ลงจากสิ่งกีด
ขวาง 
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รูปที่ 18 ขามสิ่งกีดขวางที่มีลักษณะเปนข้ัน 

 
7. สรุปผลการทดลอง 
 จากการทดลองใหหุนยนตเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวาง และพื้นผิว
ชนิดตางๆ น้ันพบวาหุนยนตภาคสนาม สามารถเคลื่อนที่ผานอุปสรรค 
ส่ิงกีดขวางตางๆไปไดดวยดี โดยหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ผานสิ่งกีด
ขวาง ที่มีขนาดเกือบเทากับรัศมีของลอ และสามารถผานเคลื่อนที่ผาน
พื้นผิวขรุขระ เชน กองดินกองหิน ไดอยางดี เ น่ืองจากหุนยนต
ภาคสนามที่ทําการออกแบบและสรางข้ึนมานั้น ใชระบบชวงลางแบบ 
Rocker-Bogie ดังน้ันลอทุกลอของหุนยนตจึงสัมผัสกับพื้นผิวที่เคลื่อนที่
ไปตลอดเวลา สงผลใหนํ้าหนักของหุนยนตมีการกระจายตัวอยาง
สมํ่าเสมอ ทําใหความสามารถในการปนปายของหุนยนตสูงข้ึนตามไป
ดวย แตการใชระบบชวงลางชนิดน้ีหุนยนตจะไมสามารถเคลื่อนที่ดวย
ความเร็วที่สูงมากนัก เน่ืองจากระบบชวงลางชนิดน้ีไมมีตัวดูดซับแรง
กระแทกดังน้ันถาหุนยนตเคลื่อนที่ดวยความเร็วและตกหลุมอาจไดรับ
ความเสียหายได และการเคลื่อนที่ภายในตัวอาคารของหุนยนต 
หุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปยังตําแหนงตางๆไดอยางคลองตัว 
เน่ืองจากหุนยนตมีความสามารถเคลื่อนที่ไดหลายรูปแบบ ทั้งเดินหนา 
ถอยหลัง เลี้ยวซาย เลี้ยวขวา และหมุนรอบตัวเอง 

 
 รูปที่ 19  แบคแลชที่เกิดข้ึนในโครงสรางสวนบังคับเลี้ยว 

 
 ซ่ึงเม่ือพิจารณาความผิดพลาดในการบังคับการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตน้ัน พบวามีมาจากหลายสาเหตุดวยกัน ดังเชน เกิดการลื่นไถล
ของลอหุนยนตในขณะทําการเคลื่อนที่ ความผิดพลาดในโครงสรางของ
หุนยนตที่สรางข้ึน ยกตัวอยางเชน เกิดแบคแลช (Backlash) ข้ึนในสวน
โครงสรางสวนบังคับเลี้ยวทําใหมุมบังคับเลี้ยวเกิดการแกวงตัวได 
เน่ืองมาจาก การใชเฟองแบบแพลเนตเทอรี และการสงผานกําลังโดย
การใชคัปปลิงแบบโอลดแฮม (Oldham Coupling) ดังแสดงในรูปที่ 20 

 
รูปที่ 20 ลักษณะการสงผานกําลังโครงสรางบังคับเลี้ยว 
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