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บทคัดยอ 
 งานวิจัยฉบับน้ีทําการวิจัยเกี่ยวกับการออกแบบและสรางหุนยนต
ที่ขับเคลื่อนดวยลอ และใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie การเคลื่อนที่
ของหุนยนตที่ใชระบบชวงลางนี้ ลอทุกลอของตัวหุนยนตจะสัมผัสกับ
พื้นผิวที่หุนยนตเคลื่อนที่ไปตลอดเวลา จึงทําใหการกระจายน้ําหนักของ
หุนยนตลงบนลอตางๆสมํ่าเสมอ สงผลใหหุนยนตมีความสามารถใน
การยึดเกาะปนปายขามสิ่งกีดขวางตางๆ ไดดีกวาการเคลื่อนที่โดยใช
ลอขับเคลื่อนแบบปกติแตเพียงอยางเดียว 
 การทดสอบหุนยนตประกอบดวยการทดสอบการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตไปบนพื้นผิวลักษณะตางๆ และการทดสอบวัดความผิดพลาด
ในการเคลื่อนที่ของหุนยนตไปในทิศทางตางๆ บนพื้นผิวเรียบ จากการ
ทดสอบพบวาหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไดดีทั้งบนพื้นผิวขรุขระ และ
ออนนุม 
คําหลัก  หุนยนตภาคสนาม, กลไกร็อกเกอรโบกี้ 
 
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 อาจไมสามารถใชมนุษยเขาไปทําการสํารวจได จึงตองทํา
การสงเคร่ืองมือ อุปกรณ หรือหุนยนต เขาไปทําหนาที่แทน โดยอาศัย
มนุษยส่ังการควบคุมหุนยนตอยูในระยะไกล อันจะชวยลดอันตรายและ
อุบัติเหตุที่อาจจะเกิดข้ึน ซ่ึงหุนยนตน้ันตองมีความสามารถในการ
เคลื่อนที่ผานไปในสภาพพื้นผิวลักษณะตางๆ จึงตองทําการออกแบบ
ระบบขับเคลื่อน และระบบชวงลางของหุนยนตสํารวจ ใหมีความ
เหมาะสมกับสภาพพื้นที่การใชงาน 
 

 
รูปที่ 1 หุนยนต ATRV2, การเคลื่อนที่โดยอาศยัลอ [1] 

 
 เม่ือเปรียบเทียบกับการใชลอในการเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังรูปที่ 
1 การเคลื่อนที่โดยใชลอ จะเปนรูปแบบที่ไมสลับซับซอน ไดรับความ
นิยมมาก และสามารถสรางข้ึนมาไดงาย แตการเคลื่อนที่โดยใชลอไม
เหมาะสําหรับพื้นที่ขรุขระ และระบบขับเคลื่อนที่ใชลอน้ัน ไมสามารถ
เคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางที่มีขนาดใหญกวารัศมีของลอ จึงไดมีการ
พัฒนารูปแบบลักษณะกลไก เพื่อชวยเพิ่มความสามารถในการเคลื่อนที่
ของหุนยนต ใหสามารถปนปาย อุปสรรค ส่ิงกีดขวางไดดียิ่งข้ึน 
 การใชระบบชวงลางแบบ Rocker-Bogie ดังแสดงในรูปที่ 2 เปน
ลักษณะการเพิ่มเติมกลไกเขาไปนอกเหนือจากการใชลอขับเคลื่อนแต
เพียงอยางเดียว ซ่ึงทําใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ขามอุปสรรคที่มี
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ขนาดมากกวารัศมีของลอ และยังมีความคลองตัวสูงในการเคลื่อนที่ไป
ในทิศทางตางๆ และการเคลื่อนที่หมุนรอบตัวเอง ดังน้ันในหุนยนต
สํารวจภาคสนาม ที่ไดทําการออกแบบและสรางข้ึนน้ี จึงเลือกที่จะใช
ลักษณะกลไกชวงลางเปนแบบ Rocker-Bogie 
 

 
รูปที่ 2 หุนยนต Fido, Rocker-Bogie [2] 

 
2. ระบบชวงลาง Rocker-Bogie 
 การเคลื่อนที่ของหุนยนตที่ใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie น้ัน
ลอทุกลอของตัวหุนยนตจะสัมผัสกับพื้นผิวที่หุนยนตเคลื่อนที่ไป
ตลอดเวลา จึงทําใหการกระจายน้ําหนักของหุนยนตลงบนลอตางๆ
สมํ่าเสมอ ทําใหแรงดันของลอหุนยนตที่กดลงบนพื้นของลอแตละลอไม
สูงมากนัก สงผลใหหุนยนตมีความสามารถในการยึดเกาะ ปนปาย ขาม
ส่ิงกีดขวางตางๆไดดีข้ึนกวาการเคลื่อนที่โดยใชลอขับเคลื่อนแบบปกติ
แตเพียงอยางเดียว ดังแสดงในรูปที่ 3 โดยระบบชวงลางลักษณะนี้ ถูก
ออกแบบมาใหเคลื่อนที่ดวยความเร็วต่ํา เน่ืองจากระบบชวงลาง
ลักษณะนี้ไมมีอุปกรณที่ทําหนาที่ คอยหนวง ดูดซับแรงส่ันสะเทือนและ
แรงกระแทกจากพื้น ซ่ึงถาขณะหุนยนตเคลื่อนที่ดวยความเร็วสูง แลว
เกิดการตกหลุมก็จะทําใหเกิดแรงกระแทกรุนแรงที่อาจเปนอันตรายตอ
ตัวหุนยนตได 

 

รูปที่ 3 การเคลื่อนที่ของหุนยนตที่ใชชวงลาง Rocker-Bogie 
บนพื้นผิวที่ไมสมํ่าเสมอ 

 
 ลักษณะโครงสรางของระบบชวงลาง Rocker-Bogie [3] น้ันจะ
ขับเคลื่อนโดยใชลอเปนจํานวนทั้งหมด 6 ลอดวยกัน โดยที่ลอแตละลอ
น้ันจะทําการขับเคลื่อนเปนอิสระตอกัน และลอทั้งหมดจะทําการยึดติด
เขากับสวนตัวโครงรถ ดังแสดงในรูปที่ 4 โครงรถนั้นจะประกอบไปดวย
โครงสรางหลักใหญ 2 สวนดวยกันคือสวนที่เรียกวา Rocker และอีก
สวนที่เรียกวา Bogie 

 
รูปที่ 4 โครงสรางของระบบชวงลางแบบ Rocker-Bogie 

 
 โครงสรางในสวนที่เรียกวา Rocker ในแตละขางของหุนยนต จะ
เปนเสมือนกระเดื่องที่ตอเชื่อมเขากับลําตัวหุนยนต ปลายขางหนึ่งของ 
Rocker จะเชื่อมตอเขากับลอหลัง สวนปลายอีกขางหนึ่งน้ันจะทําการ
ยึดติดกับโครงสรางสวน Bogie ในลักษณะของแกนหมุน (Free 
pivoting joint) โดยที่ปลายทั้งสองขางของสวน Bogie น้ันจะทําการยึด
ติดลอเขาไปทั้งสองดาน สวนการตอแขนRocker ทั้งสองเขากับลําตัว
น้ัน จะเชื่อมตอในลักษณะของ Differential joint ซ่ึงการเช่ือมตอใน
ลักษณะนี้จะทําใหมุมของลําตัวหุนยนต (Pitch angle) เปนคาเฉลี่ยของ
มุมลําตัวหุนยนตของแขน Rocker ทั้งสอง 
 
3. การออกแบบ 
 ภายหลังจากทําการออกแบบลักษณะระบบกลไก วาจะตองมี
ลักษณะขอตอ จุดหมุนอะไร บางแลว ข้ันตอนตอมาจะเปนการทําการ
กําหนดจุดหมุน ขอตอ ระยะหางระหวางลอตางๆ วาจะวางไวที่
ตํ าแหน ง ไหน  และ มีค า เท า ไหร  เพื่ อที่ จ ะทํ า ใหหุ นยนต น้ัน มี
ความสามารถในการเคลื่อนที่ไปในลักษณะพื้นผิวตางๆ ไดดีและ
เหมาะสมที่สุด โดยในการออกแบบในขั้นตอนน้ีน้ัน ไดมีการนําเอา
โปรแกรมคอมพิวเตอรเขามาชวยในการวิเคราะหลักษณะโครงสราง 
และจําลองการเคลื่อนที่ของหุนยนตวาจุดหมุนและขอตอตางๆจะอยูที่
ตําแหนงใดบาง ไดใชโปรแกรม Visual Nastran 4D นํามาชวยทําการ
วิเคราะห และจําลองการเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังแสดงในรูปที่ 5 

 
รูปที่ 5 การวิเคราะหและจําลองการเคลื่อนที่ดวย 

โปรแกรม Visual Nastran 4D 
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 จากการอาศัยโปรแกรมคอมพิวเตอรมาชวยในการออกแบบ
ตําแหนงจุดหมุน และระยะหางระหวาง ลอตางๆ ไดตําแหนงของจุด
หมุน และระยะตางๆของหุนยนต ดังแสดงในรูปที่ 6 
 

 
รูปที่ 6 ตําแหนงจุดหมุนและระยะตางๆ ของหุนยนต 

 
 เน่ืองจากการที่จะสรางหุนยนตข้ึนมานั้นตองใชเงินทุนวิจัย และ
ระยะเวลา คอนขางมาก ดังน้ันเม่ือไดแบบลักษณะทางกลมาแลว 
ข้ันตอนตอไป กอนที่จะทําการออกแบบและสรางหุนยนตจริงข้ึนมา 
จะตองมีการสรางโมเดล (Model) ที่สามารถสรางข้ึนมาไดงาย และใช
เวลาไมมากนัก เพื่อทําการทดสอบแบบลักษณะทางกลที่ไดออกแบบมา 
วามีความสามารถในการเคลื่อนที่ และ สามารถขามส่ิงกีดขวางตางๆได
จริง จึงไดทําการสรางโมเดลที่มีลักษณะดังรูปที่ 7 

 
รูปที่ 7 หุนยนตตนแบบที่ทําการสรางข้ึน 

 
 โมเดลที่สรางออกมานั้น ไดลดยอขนาดทางกลใหมีขนาดเปน
คร่ึงหน่ึงของขนาดที่ไดทําการออกแบบไว โครงสรางของหุนยนตสราง
ข้ึนมาจากไมอัด ดังน้ันจึงมีนํ้าหนักที่เบา และโครงสรางสวน Rocker 
ทั้งสองขางของหุนยนต เชื่อมตอกันผานลําตัวหุนดวย Differential joint 
โดยหุนยนตตนแบบน้ีสรางข้ึนมาใหสามารถเดินหนาและถอยหลังได
เทาน้ัน เม่ือไดทําการทดลองนําโมเดล ไปวิ่งขามส่ิงกีดขวางตางๆนั้น 
พบวาหุนยนตสามารถขามสิ่งกีดขวางตางๆไดดี โดยสามารถขาม
อุปสรรคที่มีลักษณะเปนข้ัน (step) ที่มีขนาดเทากับเสนผานศูนยกลาง
ของลอได และยังสามารถเคลื่อนที่ข้ึนลงทางลาดชันที่มีมุมเอียง 35 
องศาไดอีกดวย ดังรูปที่ 8 สาเหตุหน่ึงที่ทําใหหุนยนตตนแบบเคลื่อนที่

ผานอุปสรรคไดดีคือ มีอัตราสวนของกําลังขับเคลื่อนเม่ือเทียบกับ
นํ้าหนักของหุนยนตที่คอนขางสูงน่ันเอง 
 

  
รูปที่ 8 หุนยนตตนแบบเคลื่อนที่ผานอุปสรรค 

ที่ลักษณะเปนข้ัน และทางลาดชัน 
 

4. การใชคอมพิวเตอรชวยในการออกแบบและสรางหุนยนต 
 หลังจากไดทําการทดลองสรางโมเดลของหุนยนตข้ึนมาทําการ
ทดสอบ และทําการเลือกเปรียบเทียบความแตกตางระหวาง วัสดุ
อุปกรณชนิดตางๆที่เลือกใชแลว ข้ันตอนตอมาคือการทําการออก
แบบอยางละเอียด ซ่ึงในการออกแบบนั้นส่ิงที่ตองพิจารณาถึงปจจัยที่
สําคัญน่ันคือ ตนทุน และ เวลาที่ใชในกระบวนการออกแบบและผลิต 
 ในสวนของตนทุนน้ันตองคํานึงถึงวาจะออกแบบอยางไรใหมี
ตนทุนต่ําสุด น่ันก็คือ ใหมีการยอนกลับมาทําการแกไขสวนที่ผิดพลาด 
บกพรองนอยที่สุด ซ่ึงจะสงผลตอเน่ืองไปถึงระยะเวลาที่ใชในการ
ออกแบบและสรางหุนยนตทั้งหมด ใหนอยลงตามไปดวย ดังน้ันในการ
ออกแบบจึงไดมีการนําคอมพิวเตอรเขามาชวยในการออกแบบ โดย
สามารถแบงลักษณะการนําคอมพิวเตอรเขามาใชในการออกแบบและ
ผลิตไดดังน้ี 
4.1 คอมพิวเตอรชวยในการออกแบบ (Computer Aided Design / 
CAD) 
 การใชคอมพิวเตอรมาชวยในการออกแบบนั้น ทําใหผูออกแบบ
สามารถออกแบบลักษณะชิ้นสวนโครงสรางตางๆไดสะดวกและงายข้ึน 
สามารถทําการตรวจสอบชิ้นงานที่ไดทําการออกแบบมา วาเม่ือนํา
ช้ินสวนตางๆที่ออกแบบน้ันมาประกอบกัน จะมีการสวมแลวชนกัน 
ขัดกันหรือไม ทั้งการออกแบบดวยคอมพิวเตอรน้ันสามารถทําให
กระบวนการผลิต และวิเคราะหเปนไปไดโดยงาย เน่ืองจากเราสามารถ
สงไฟลช้ินงานที่ไดทําการออกแบบไวแลว ไปยังโปรแกรมที่สามารถ
วิเคราะห ลักษณะโครงสรางความแข็งแรงของช้ินงานวาชิ้นงานที่
ออกแบบสามารถทนตอแรงกระทําน้ันไดหรือไม หรือแมกระทั่งสงไฟล
ช้ินงานไปยังโปรแกรมที่ใชในกระบวนการผลิต เพื่อสรางและกําหนดทิศ
ทางเดินของหัวกัด เพื่อสรางชิ้นงานข้ึนมา 
 ในการออกแบบหุนยนตภาคสนามนี้ไดใชโปรแกรม CATIA ซ่ึง
เปนโปรแกรมออกแบบสามมิติ เขามาชวยในการออกแบบ โดยจาก
แบบชิ้นสวนสามมิติที่ไดทําการออกแบบแลวน้ัน เราสามารถเขียนให
เปนแบบสองมิติ เพื่อสงแบบไปยังผูผลิตไดโดยงาย อีกทั้งในการ
ประกอบชิ้นสวนแตละชิ้นเขาดวยกันน้ัน โปรแกรมยังสามารถตรวจหา
จุดที่มีการชนกัน สวมแลวไมพอดีไดโดยอัตโนมัติ ซ่ึงเปนการสะดวกตอ
ผูออกแบบ 
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4.2 คอมพิวเตอรชวยในการผลิต (Computer Aided  
Manufacturing / CAM) 
 ในสวนของข้ันตอนกระบวนการผลิตในปจจุบันน้ัน ไดมีการนํา
คอมพิวเตอรเขามามีสวนรวมหลายลักษณะดวยกัน ดังเชน การนํา
คอมพิวเตอรมาทําการคํานวณกําหนดเสนทางการวิ่งของหัวกัด 
(Generate Tool Path) หรือนําคอมพิวเตอรมาชวยทําการกําหนด
ตารางเวลา ข้ันตอนวิธีการผลิตตางๆ เปนการทําใหกระบวนการผลิต
น้ันมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 
 สําหรับการออกแบบและสรางหุนยนตภาคสนามนั้น ไดมีการใช
โปรแกรม CATIA ซ่ึงมีสวนของกระบวนการผลิตมาชวย โดยหลังจากที่
ไดทําการออกแบบชิ้นสวนตางๆเสร็จ ไดใชโปรแกรมทําการเลือก
กระบวนการขั้นตอนการผลิต และใหโปรแกรมสรางไฟลทิศทางการเดิน
ของหัวกัด เพื่อสงตอไปสรางชิ้นงานจริงยังเครื่องจักร CNC (Computer 
numerical control) ตอไป ดังแสดงในรูปที่ 10 
 

 
รูปที่ 9 หุนยนตภาคสนามที่ออกแบบโดยใชโปรแกรม CATIA 

 

 
รูปที่ 10 ลักษณะข้ันตอนการสรางชิ้นงาน 

โดยใชคอมพิวเตอรเขามาชวย 
 

4.3 คอมพิวเตอรชวยทางวิศวกรรม (Computer Aided 
Engineering / CAE) 
 การออกแบบคํานวณทางวิศวกรรมของหุนยนตภาคสนามนั้น ได
มีการนําคอมพิวเตอรเขามาชวยในการออกแบบดวยกันหลายสวน ไม
วาจะเปนการใชโปรแกรม Visual Nastran 4D มาชวยจําลองลักษณะ
การเคลื่อนที่ของหุนยนต ดังไดเคยกลาวถึงมาแลว นอกจากนั้นยังไดใช
โปรแกรม CATIA มาชวยวิเคราะหความแข็งแรงของโครงสรางชิ้นสวน
ตางๆ วาชิ้นงานจะสามารถรับแรงกระทําจริงไดหรือไม ตําแหนงไหน
ของช้ินงานเกิดความเคน (Stress) สูงที่สุด และชิ้นงานจะเกิดการแอน
ตัว บิดตัวเปนระยะเทาไหร รูปที่ 11 เปนตัวอยางการใชโปรแกรม 
CATIA วิเคราะหความแข็งแรง และลักษณะการแอนตัวของชิ้นงานที่ได
ทําการออกแบบ 

   
รูปที่ 11 การวิเคราะหโครงสรางโดยใชโปรแกรม CATIA 

 
5. ลักษณะและโครงสรางของหุนยนต 
 หุนยนตสํารวจภาคสนามที่ทําการออกแบบนั้น ใชระบบชวงลาง
แบบ Rocker-Bogie โดยขับเคลื่อนอิสระ 6 ลอ โดยหุนยนตภาคสนาม
ใชมอเตอรเปนอุปกรณขับเคลื่อน 10 ตัว โดยใชขับลอ 6 ตัว และ
ควบคุมมุมบังคับเลี้ยวที่มุมทั้ง 4 ของหุนยนตอีก 4 ตัว หุนยนตที่
ออกแบบมีลักษณะจําเพาะเชิงกล ดังแสดงในตารางที่ 1 และมีรูปราง
ลักษณะโครงสรางโดยรวมดังแสดงในรูปที่ 12 
 
ตารางที่ 1 ลักษณะจําเพาะเชิงกลของหุนยนตสํารวจภาคสนาม 
ขนาดของหุนยนต (มิลลิเมตร) 
เสนผานศูนยกลางของลอ (มิลลิเมตร) 
นํ้าหนักรวมของหุน (กิโลกรัม) 
ความเร็วสูงสุดของหุนยนต (มิลลิเมตร/วินาที) 

1214 × 1178 × 897 
220 
140 
200 

 

 
รูปที่ 12 ขนาดและลักษณะโครงสรางของหุนยนตสํารวจ 

 
6. การทดสอบหุนยนตภาคสนาม 

การทดสอบหุนยนตภาคสนามที่ทําการสรางข้ึนมานั้นจะเปนการ
ทดสอบเบื้องตน โดยใหหุนยนตทําการเคลื่อนที่ผานอุปสรรคสิ่งกีดขวาง
ในรูปแบบตางๆดวยกัน ซ่ึงในที่น้ีจะใหหุนยนตทําการทดลองเคลื่อนที่
บนพื้นผิวที่มีลักษณะออนนุมดังเชน พื้นสนามหญา พื้นผิวที่มีลักษณะ
ขรุขระเชน บริเวณเนินดิน กองหิน และบนพื้นผิวเรียบทั่วไปเชน พื้น
ถนนคอนกรีต พื้นผิวภายในอาคารเปนตน นอกจากนี้ยังทําการทดลอง
ใหหุนยนตเคลื่อนที่ข้ึนลงทางลาดชัน โดยผูบังคับน้ันหุนยนตทําการ
บังคับหุนยนตจากระยะไกล 
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รูปที่ 13 หุนยนตภาคสนามที่ใชในการทดสอบ 

 
 ในการทดสอบการเคลื่อนที่ใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปบนพื้นผิว
ขรุขระ ดังแสดงในรูปที่ 14 น้ันพบวาหุนยนตสามารถปนปายเคลื่อนที่
ผานเนินดิน และเนินหินไดโดยงาย เน่ืองจากการใชระบบชวงลาง 
Rocker-Bogie น้ัน ลอทุกลอจะสัมผัสกับพื้นผิวตลอดเวลา ทําใหการ
กระจายน้ําหนักของหุนยนตไปยังลอแตละลอมีความสม่ําเสมอ สงผลให
ความสามารถในการยึดเกาะและการปนปายกอนหินสูง สามารถ
เคลื่อนที่ผานเนินดินและเนินหินไปได แตการใชระบบชวงลางลักษณะนี้
จะไมสามารถใชความเร็วในการเคลื่อนที่ผานพื้นผิวขรุขระไดสูงมากนัก 
เน่ืองจากระบบชวงลางนี้ไมมีอุปกรณดูดซับแรงกระแทกอันจะเกิดข้ึน 
ในกรณีที่ลอของหุนยนตเคลื่อนที่ตกหลุม ดังน้ันในการทดสอบการ
เคลื่อนที่ของหุนยนตผานพื้นผิวขรุขระน้ัน ไดกําหนดใหหุนยนต
เคลื่อนที่ดวยความเร็ว 5 เซนติเมตรตอวินาที 
 

  
รูปที่ 14 หุนยนตเคลื่อนที่ผานพื้นผิวขรุขระ 

 
 สวนในการทดสอบการเคลื่อนที่บนพื้นผิวออนนุมเชน การ
เคลื่อนที่ไปบนพื้นสนามหญา และ การเคลื่อนที่ไปบนพื้นผิวถนน
คอนกรีตน้ัน สามารถทําการทดสอบใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปในทิศทาง
ตางๆ ดวยความเร็วสูงกวาการเคลื่อนที่บนพื้นผิวขรุขระ โดยหุนยนต
สามารถวิ่งที่ความเร็วปกติ 10 เซนติเมตรตอวินาที และทําความเร็ว
สูงสุดไดถึง 20 เซนติเมตรตอวินาที 
 

  
รูปที่ 15 หุนยนตเคลื่อนที่บนพื้นสนามหญา 

  
รูปที่ 16 การเคลื่อนที่ของหุนยนตในตัวอาคาร 

 
 ภายในตัวอาคารโดยปกติทั่วไปน้ัน จะมีส่ิงของเครื่องใชตางๆวาง
อยู ณ ตําแหนงตางๆ และทางเดินทั่วไปน้ันจะมีพื้นที่ความกวางไมมาก
นัก ซ่ึงเปนขอจํากัดในการเคลื่อนที่ของหุนยนตในตัวอาคาร แต
เน่ืองจากหุนยนตภาคสนามที่ไดทําการออกแบบนั้นสามารถเคลื่อนที่ได
หลายลักษณะ ดงัเชน การหมุนรอบตัวเอง และการเลี้ยวโคงไปขางหนา
และขางหลังที่รัศมีความโคงตางๆ ดังน้ันจึงสงผลใหหุนยนตภาคสนาม
ที่ทําการสรางข้ึนมานั้นมีความคลองตัวในการเคลื่อนที่คอนขางสูง 
สามารถเคลื่อนที่ไดดีในพื้นที่อันจํากัด ไมจําเปนตองอาศัยพื้นที่จํานวน
มากในการเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศทาง 

 

  
รูปที่ 17 การเคลื่อนที่ข้ึนบนทางลาดชัน 

 
 สําหรับการทดสอบการเคลื่อนที่ข้ึนทางลาดชันน้ัน พบวาหุนยนต
ภาคสนามสามารถเคลื่อนที่ข้ึนและลง บนทางลาดชันที่มีความลาดเอียง 
30 องศา ดังแสดงในรูปที่ 17 
 ลักษณะการเคลื่อนที่โดยใชลอของหุนยนต และยานพาหนะ
ตางๆโดยทั่วไปน้ัน เม่ือเจอส่ิงกีดขวางที่มีลักษณะเปนข้ัน (step) มักจะ
ไมสามารถขามผานไปได แตหุนยนตภาคสนามที่ไดทําการออกแบบนั้น
ใชระบบชวงลาง Rocker-Bogie ซ่ึงระบบชวงลางนี้ขับเคลื่อนโดยใชลอ 
6 ลอและลอทุกลอน้ันจะขับเคลื่อนโดยอิสระ มีตัวขับเคลื่อนซ่ึงในที่น้ีคือ 
มอเตอร แยกอิสระจากกัน อีกทั้งการใชระบบชวงลางแบบนี้ทําใหมีการ
กระจายน้ําหนักตัวของหุนยนตอยางสม่ําเสมอไปที่ลอแตละลอ จึงสงผล
ใหหุนยนตมีแรงขับเคลื่อนเพียงพอที่จะขามสิ่งกีดขวางที่มีลักษณะเปน
ข้ันได 
 จากรูปที่ 18 น้ันเปนการเคลื่อนที่ของหุนยนตขามทอนไมซ่ึงมี
ลักษณะเปนข้ัน โดยขนาดความสูงของส่ิงกีดขวางนั้นมีขนาดประมาณ 
9 เซนติเมตร ซ่ึงมีขนาดเกือบเทารัศมีของลอหุนยนต และความเร็วที่ใช
ในการเคลื่อนที่คอนขางต่ําคือใชความเร็ว 3 เซนติเมตรตอวินาที เพื่อ
ปองกันการตกกระแทกของลอ ในขณะหุนยนตเคลื่อนที่ลงจากสิ่งกีด
ขวาง 
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รูปที่ 18 ขามสิ่งกีดขวางที่มีลักษณะเปนข้ัน 

 
7. สรุปผลการทดลอง 
 จากการทดลองใหหุนยนตเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวาง และพื้นผิว
ชนิดตางๆ น้ันพบวาหุนยนตภาคสนาม สามารถเคลื่อนที่ผานอุปสรรค 
ส่ิงกีดขวางตางๆไปไดดวยดี โดยหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ผานสิ่งกีด
ขวาง ที่มีขนาดเกือบเทากับรัศมีของลอ และสามารถผานเคลื่อนที่ผาน
พื้นผิวขรุขระ เชน กองดินกองหิน ไดอยางดี เ น่ืองจากหุนยนต
ภาคสนามที่ทําการออกแบบและสรางข้ึนมานั้น ใชระบบชวงลางแบบ 
Rocker-Bogie ดังน้ันลอทุกลอของหุนยนตจึงสัมผัสกับพื้นผิวที่เคลื่อนที่
ไปตลอดเวลา สงผลใหนํ้าหนักของหุนยนตมีการกระจายตัวอยาง
สมํ่าเสมอ ทําใหความสามารถในการปนปายของหุนยนตสูงข้ึนตามไป
ดวย แตการใชระบบชวงลางชนิดน้ีหุนยนตจะไมสามารถเคลื่อนที่ดวย
ความเร็วที่สูงมากนัก เน่ืองจากระบบชวงลางชนิดน้ีไมมีตัวดูดซับแรง
กระแทกดังน้ันถาหุนยนตเคลื่อนที่ดวยความเร็วและตกหลุมอาจไดรับ
ความเสียหายได และการเคลื่อนที่ภายในตัวอาคารของหุนยนต 
หุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปยังตําแหนงตางๆไดอยางคลองตัว 
เน่ืองจากหุนยนตมีความสามารถเคลื่อนที่ไดหลายรูปแบบ ทั้งเดินหนา 
ถอยหลัง เลี้ยวซาย เลี้ยวขวา และหมุนรอบตัวเอง 

 
 รูปที่ 19  แบคแลชที่เกิดข้ึนในโครงสรางสวนบังคับเลี้ยว 

 
 ซ่ึงเม่ือพิจารณาความผิดพลาดในการบังคับการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตน้ัน พบวามีมาจากหลายสาเหตุดวยกัน ดังเชน เกิดการลื่นไถล
ของลอหุนยนตในขณะทําการเคลื่อนที่ ความผิดพลาดในโครงสรางของ
หุนยนตที่สรางข้ึน ยกตัวอยางเชน เกิดแบคแลช (Backlash) ข้ึนในสวน
โครงสรางสวนบังคับเลี้ยวทําใหมุมบังคับเลี้ยวเกิดการแกวงตัวได 
เน่ืองมาจาก การใชเฟองแบบแพลเนตเทอรี และการสงผานกําลังโดย
การใชคัปปลิงแบบโอลดแฮม (Oldham Coupling) ดังแสดงในรูปที่ 20 

 
รูปที่ 20 ลักษณะการสงผานกําลังโครงสรางบังคับเลี้ยว 
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