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บทคัดยอ 

โคบอท(Cobot) หรือ COlaborative roBOT เปนแนวความคิดเชิง
วิทยาการหุนยนตในการที่จะทําใหหุนยนตสามารถทํางานรวมกับ
มนุษยไดโดยปลอดภัย การทํางานของระบบหุนยนตโดยทั่วไปจะเปน
การทํางานในระบบแอคทีฟ(Active System) เม่ือทํางานโดยตรงกับ
มนุษยแลวจะออกแรงกระทํากับผูปฏิบัติการโดยตรงซึ่งจะทําใหเกิด
อันตรายได โคบอทเปนการทํางานในระบบแพสซิฟPassive System) 
การทํางานแบบนี้นอกจากจะทําใหเกิดความปลอดภัยในการทํางานแลว 
ยังนําความสามารถของทั้งมนุษยและหุนยนตมาใชรวมกันไดอยางมี
ประสิทธิภาพอีกดวย การทํางานดังกลาว โคบอทตองใชอุปกรณการสง
ถายกําลังทีป่รับอัตราสวนไดอยางตอเน่ืองหรือ ซี วี ที (CVT- 
Continuously Variable Transmission) โดยตอพวง ซี วี ที เขากับขอ
ตอของโคบอท การตอพวง ซี วี ที น้ันมี 2 ลักษณะคือ การตอพวงแบบ
อนุกรมและแบบขนาน การตอพวงแบบขนานนั้นมีขอดีคือ สามารถขจัด
ปญหา Singularity ของ ซี วี ที ได และยังสามารถใสกําลังผานเขาไป
ใหกับโคบอทไดอีกดวย งานวิจัยฉบับน้ีจะเปนการศึกษาถึงการทํางาน
ของโคบอทแบบขนาน โดยอธิบายถึงตัวอยางโคบอททีอ่อกแบบไว การ
เชื่อมตอโคบอทแบบขนาน เสปซการทํางานของโคบอท ระบบควบคุม
โคบอทซึ่งเปนการควบคุมโดยใหอินพุทของระบบแปรตามตําแหนงของ
โคบอทซึ่งตางจากระบบควบคุมทั่วไปที่อินพุทของระบบแปรตามเวลา 
และการใสกําลังใหกับโคบอท 
 
Abstract 
 Cobot or Collaborative Robot is a novel robotics concept 
designed for directly and safely cooperates with human operator. 
A Cobot is a passive system. (Also can make it active if wanted). 
Unlike a conventional robot that requires power interact directly 
with human, Cobots utilize CVTs (continuous variable 
transmissions) impose nonholonomic constraints on their joints. 
There are two methods of connecting CVTs: parallel and serial 
connections. Parallel connection eliminate singularity and enable 

power to transmit to the system. In this paper we describe a 
parallel cobot, CVT connection, cobot framework and powering 
the cobot. 
 
1.บทนํา (Introduction) 

การทํางานของหุนยนตอุตสาหกรรมในปจจุบันน้ัน เปนการทํางาน
ในระบบแอคทีฟ(Active System) กลาวคือหุนยนตจะมีการออกแรง
กระทําที่ปลายแขน ระบบดังกลาวอาจจะไมปลอดภัยสําหรับมนุษยใน
กรณีที่ตองทํางานรวมกับหุนยนต ความปลอดภัยในการทํางานของ
มนุษยรวมกับหุนยนตน้ีเองที่เปนที่มาของแนวความคิดเกี่ยวกับโคบอท 
แนวความคิดน้ีไดนําเอาขอไดเปรียบของมนุษยเชน การแกปญหา
เฉพาะหนา การรูจักการใชประสาทสัมผัสทั้ง 5 และขอไดเปรียบของ
หุนยนตเชน ความแมนยําหรือ ความคงที่ในการทํางาน มาผสมผสาน
กัน 

โคบอทจะทํางานในระบบแพสซีฟ(Passive System) กลาวคือโค
บอทจะไมสรางแรงกระทําโดยตรงตอมนุษย แตจะทําเพียงกําหนด
ทิศทางของมนุษยไปสูเปาหมาย เชนถาตองการใหเกิดการเคลื่อนที่เปน
เสนตรง โคบอทก็จะการสรางกําแพงเสมือน(Virtual wall) เปนเสนตรง
ข้ึนมา จะทําใหมนุษยรูสึกวามีกําแพงอยูจริง จึงสามารถทํางานโดยการ
ไถลไปตามกําแพงได ซ่ึงจะทําใหเกิดทั้งความรวดเร็วและแมนยําในการ
ทํางาน 

หลักการทํางานของโคบอทคือ การเปลี่ยนทิศทางของแรงของผูใช
ใหเปนไปตามเสนทางที่โคบอทออกแบบไว การควบคุมทิศทางดังกลาว
สามารถทําไดโดยการควบคุมอัตราสวนของความเร็วในแตละแกนของ
โคบอท การทํางานของโคบอทสามารถทําได 2 แบบคือ 1.แบบอิสระ 
โคบอทจะยอมใหผูใชเคลื่อนโคบอทไดอยางอิสระโดยการปรับเปลี่ยน
การเคลื่อนที่ของโคบอทใหเปนไปตามการเคลื่อนที่ของผูใช และ 2. 
แบบบังคับ โคบอทจะบังคับเสนทางใหผูใชเคลื่อนที่ ถาผูใชงานเคลื่อนก็
จะตองเคลื่อนไปตามเสนทางที่กําหนดไว หลักการทํางานโดยละเอียด
สามารถดูไดใน [1] 



อุปกรณที่ควบคุมอัตราสวนความเร็วของโคบอทที่มีโครงสรางแบบ
ขอตอหมุนก็คือ CVT ตัว CVT จะทําหนาที่ควบคุมอัตราสวนความเร็ว
เชิงมุมของแตละขอตอ อัตราสวนดังกลาวสามารถแปลงเปนอัตราสวน
ของความเร็วเชิงเสนที่ปลายแขนโคบอทได โดยจะกลาวถึงรายละเอยีด
ตอไป สําหรับตัวอยางและหลักการทาํงานของ CVT น้ันสามารถหาดูได
ใน [2] 

งานวิจัยชิ้นน้ี จะกลาวถึงการเชื่อมตอ CVT เขากับโคบอท โดยจะ
เนนรายละเอียดในการเชื่อมตอแบบขนาน การใสกําลังใหกับโคบอท 
และการควบคุมโคบอทซึ่งตางจากการควบคุมหุนยนตทั่วไป โดยที่การ
ควบคุมโดยทั่วไป สัญญาณการควบคุมจะสัมพันธกับเวลา แตการ
ควบคุมโคบอทนั้น สํญญาณควบคุมจะสัมพันธกับตําแหนงของโคบอท  
 
2.ลักษณะของโคบอทแบบขนาน 
 โคบอทที่ใชในงานวิจัยชิ้นน้ีมีการออกแบบโดยมีลักษณะเปน bar 
4 bars โดยลักษณะการวางตัวของทัง้ 4 bar จะวางตัวเปนรูปส่ีเหลี่ยม
ดานขนานดังรูป 
 

 
ปที่ 1 ลักษณะของโคบอทที่ออกแบบไว 

 
การออกแบบดังกลาวจะทําใหโคบอทสามารถเคลื่อนที่ได 2 มิติใน

ระนาบตั้งฉากกับพื้นดิน 

θ2 θ1 

 
รูปที่ 2 Diagram ของหุน 

 สําหรับการออกแบบ CVT จะออกแบบโดยใชหลักการเดียวกับ [2] 
แตจะมีขนาดเล็กกวา ลักษณะของ CVT ที่ออกแบบไวเปนไปดังรูป 
 

 
รูปที่ 3 CVT ที่ออกแบบไวเบ้ืองตน 

3.การเชื่อมตอ CVT  (CVT Connecting) 
การตอ CVT เขากับโคบอทนั้นสามารถทําได 2 ลักษณะคือ 1.

แบบอนุกรม และ 2. แบบขนาน การตอแบบอนุกรมนั้นเปนการเชื่อมตอ 
CVT เขากับขอตอที่ตองการควบคุมอัตราสวนตอกันโดยตรงการตอ
แบบน้ี เครือขายการตอทําโดยการตอ CVT แตละตัว เขากับขอตอทีละ
คูจนไดอัตราสวนระหวางความเร็วเชงิมุมของทุกขอตอ ดังน้ันถาโคบอท
มีขอตออยู n ขอ ก็จะตองใช CVT ทั้งส้ิน n-1 ตัว สวนการตอแบบ
ขนานนั้นจะมีขอตอกลางอยู โดยการตอเชื่อมโครงขายของ CVT น้ันจะ
เปนการตอเชื่อมระหวางขอตอแตละตัวกับขอตอกลาง ความเร็วของขอ
ตอกลาง ω0 จะสัมพันธกับความเร็วของแตละขอตอ ωI ดังสมการ 
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โดยที่ Ti คืออัตราสวนความเร็วระหวางขอตอแตละขอกับขอตอ

กลางที่ CVT แตละตัวสรางข้ึนมา 
ในกรณีการตอเครือขายแบบขนานนั้นจํานวน CVT ที่ใชกับขอตอ 

n ขอ จะมีจํานวน n จํานวน ซ่ึงจะมากกวาในกรณีการตอแบบอนุกรม
อยู 1 ตัว ขอดีของการตอเครือขายแบบขนานคือ เปนการกําจัด 
singularities ของ CVT แตละตัว กลวคือในขณะที่ตองการใหอัตราสวน
ความเร็วของ 2 ขอตอเขาใกลอนันตน้ัน CVT ไมสามารถสราง
อัตราสวนขนาดดังกลาวได การใชขอตอกลางจะไมทําใหเกิดอัตราสวน
ดังกลาว[4] จึงปองกันการเกิดปญหา singularity ได นอกจากนี้ขอดี
ของการตอเครือขายแบบขนานอีกอยางคือทําใหใสกําลังใหกับโคบอท
ไดดวย 

 

 
รูปที 4 การตอ CVT 2 ตัวแบบขนาน 

 
4.กรอบการทํางานของโคบอท (Cobot’s Framework) 
 ในการควบคุมโคบอทนั้นจําเปนจะตองมีการเปลี่ยนแปลงการ
เคลื่อนที่ไปสูเสปซตางๆ เสปซที่เกี่ยวของกับการทํางานของโคบอท
แบงไดเปน 4 ประเภทคือ 1.Configuration space (CT) บอกถึง
ตําแหนงของปลายแขนโคบอท 2.Joint Space (CJ) บอกถึงตําแหนง
ของแตละขอตอของโคบอท 3.Coupling Space (∑i)บอกถึง
ความสัมพันธของตําแหนงของขอตอ 2 ขอตอซ่ึงคาอนุพันธของมัน
สัมพันธกันโดยผานกลไกของ CVT และ4.Steering Space (Φ)บอกถึง
มุมที่ CVT ตอง Steer ไป รายละเอียดของแตละ space เปนดังน้ี 
 
 

CVT 



4.1 Configuration Space (CT) 
 เชนเดียวกับระบบหุนยนตทั่วไป CT ก็คือเสปซการเคลือ่นที่ของ
ปลายแขนของโคบอทนั่นเอง โดยถาเปนการเคลื่อนที่ของโคบอทที่
ออกแบบไวใน 2 มิติ อาจแทนเวคเตอรการเคลื่อนที่ไดโดยเวคเตอร R 
= [x y]T เวคเตอรที่สัมผัสกับการเคลื่อนที่ซ่ึงบอกถึงทิศทางความเร็ว
ของ R คือ T  และเวคเตอรที่ตั้งฉากกับการเคลื่อนที่ซ่ึงจะบอกถึง
ความโคงของ R คือ Nκ  จะเห็นไดวาหลกัการควบคุมโคบอทก็คือ
การควบคุมเวคเตอร T ใหเปนไปตามที่ออกแบบไวน่ันเอง 
4.2 Joint Space (CJ) 
 CJ คือเสปซการเคลื่อนที่ที่บอกลักษณะการเคลื่อนที่ของขอตอแต
ละขอตอซ่ึงจะข้ึนอยูกับลักษณะของตวัโคบอทเอง ถาเปนโคบอทที่
ออกแบบไวจะไดวาเวคเตอรการเคลือ่นที่ใน CJ คือ q = [θ1 θ2]T 
ความสัมพันธระหวางเวคเตอรการเคลื่อนที่ใน CJ ,q กับ เวคเตอรการ
เคลื่อนที่ใน CT ,R ดงน้ี 

 ( )q L R=  (2) 
 
 โดยที่ L ก็คือ Inverse Kinematics น่ันเอง 

 เวคเตอรสัมผัสกับการเคลื่อนที่ใน CJ , JT  และเวคเตอรตัง้ฉาก

กับการเคลื่อนที่ใน CJ , JJ Nκ  มีความสัมพันธกับ T  และ Nκ  
ดังสมการ 
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โดยที่  
R
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∂
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=   คือ Jacobian Matrix น่ันเอง และ 
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1  คือ Hessian Matrix น่ันเอง 

4.3 Coupling Space (∑i) 
 ∑i เปนเสปซการทํางาน 2 มิติที่แสดงความสัมพันธระหวาง
ตําแหนงของขอตอ 2 ขอตอ น่ันคือเปนการมอง CJ ใหเปน 2 มิติทีละคู
น่ันเอง จะเห็นไดวา ∑I เปนเสปซการทํางานที่ใหคาอัตราสวนระหวาง
ความเร็วเชิงมุมของแตละขอตอเพื่อนําไปใชควบคุมการทํางานของ 
CVT น่ันเอง เวคเตอรการเคลื่อนที่ใน ∑I ,ri สามารถเขียนเปน
ความสัมพันธกับ q ไดดังน้ี 
 

 ( )i ir q= Μ  (5) 
 โดยความสัมพันธ M ในที่น้ีจะเปนเพียงการเขียน q ใหเปนคูๆ
ออกมาทีละคูน่ันเอง แตในกรณีที่การตอขอตอเขากับ CVT มีการทด
รอบเกิดข้ึน จะตองมีคาอัตราทดคูณเขากับขอตอที่ทําการทดรอบดวย 

 เวคเตอรสัมผัสกับการเคลื่อนที่ใน ∑I, it  และเวคเตอรตั้งฉากกับ

การเคลื่อนที่ใน ∑I , i inκ มีความสัมพันธกับ JT  และ JJ Nκ ดัง
สมการ 
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 โดยที่ 
q
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 ในกรณีการตอแบบขนานนั้นจะเห็นไดวาสมาชิกหน่ึงใน ri จะเปน 
ตําแหนงของขอตอกลางซึ่งดูเหมือนวาจะไมเปนการจับคูระหวาง
สมาชิกใน  CJ แตถาดูจากสมการ (1) จะทําใหทราบไดวาตําแหนงของ
ขอตอกลางนี้มีความสัมพันธกับผลรวมของตําแหนงของขอตอทุกขอ
น่ันเอง 
4.4 Steering Space (Φ) 
 ΦI เปนเสปซการทํางาน 1 มิติที่บอกถึงตําแหนงของมุมที่ CVT 
จะตองปรับเพื่อใหการเคลื่อนที่ในเสปซตางๆเปนไปตามที่กําหนด 
ความสัมพันธระหวาง ΦI กับ ∑I จะข้ึนอยูกับลักษณะของตัว CVT ใน
กรณีของ CVT แบบหมุนที่ใชในงานวิจัยน้ีจะไดวาคาอัตราสวน
ความเร็วที่ CVT สรางออกมา[4]คือ 
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  จะไดวาความสัมพันธระหวาง ΦI กับ ∑Iหาไดดังน้ี 
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 สําหรับการตอแบบขนานนั้น จะเกิดปญหาอยูอยางหน่ึงคือการที่มี
การใช CVT เกินความจําเปนมา 1 ตัว ซ่ึงจะทําใหมีสมการ constraint 
เกินมา 1 สมการ วิธีการแกปญหาดงกลาวทําไดโดยการกําหนดคา
อัตราสวนของ CVT ข้ึนมา 1 คา จากนั้นก็จะสามารถทําการแกสมการ
หาอัตราสวนของ CVT ที่เหลือได 
 เสปซการทํางานทีไ่ดกลาวถึงน้ีเปนเสปซการทํางานสําหรับกรณี
ทั่วไป อยางไรก็ตามอาจมีโคบอทบางลักษณะที่เสปซการทํางานซ้ํากัน
เชนในกรณีที่โคบอทมีลักษณะเปน x-y Table จะพบวา Cj และ CT เปน
เสปซเดียวกัน การหาการเคลื่อนที่ในเสปซตางๆจึงลดลง 
 ในการแปลงจาก Φ ไปสู CT จะเปน Forward Kinematic 
ธรรมดาซึ่งจะสามารถหาผลการแปลงในรูปทั่วไปไดในกรณีที่โคบอทมี



ลักษณะโครงสรางแบบอนุกรมเชนโคบอทที่ใชในงานวิจัยน้ี ดังน้ันใน
สวนน้ีจึงไมขอกลาวถึงมากนัก 
 เม่ือหาการเคลื่อนที่ในเสปซการทํางานตางๆไดแลว จะสามารถ
ควบคุมการเคลื่อนที่ของโคบอท โดยการควบคุมการหมุนของมอเตอร
ของ CVT ได 
 
5.การควบคุมโคบอท (Cobot Control) 
 เน่ืองจากระบบการทํางานของโคบอทเปนแบบไมเชิงเสน ดังน้ัน
การควบคุมจะใชวิธี Input-Output Linearizations ในการควบคุม แต 
Parameters ที่ใชในการควบคุมจะข้ึนอยูกับตําแหนง ไมข้ึนอยูกับเวลา 
รายละเอียดในการควบคุมเปนดังน้ี 
 

 
รูปที่ 5 เสนทางการเคลื่อนที่ของโคบอท:ที่มาจาก [3] 

 
 ในการควบคุมจะตองมีเสนทางที่กําหนดไวซ่ึงก็คือ Sp ดังรูป 
เสนทางการเคลื่อนที่ของโคบอทคือ S ดังน้ันเปาหมายการควบคุมก็คือ
ทําให S ≡ SP น่ันเอง 
 ในการเคลื่อนที่ขณะใดๆ โคบอทจะเคลื่อนที่อยูบนเสนทาง S เปน
ระยะ s โดยมีเวคเตอรสัมผัสและตั้งฉากคือ T และ Nκ  ตามลําดับ ใน
เสนทาง SP เสนทางที่สมมูลกับ s คอื sp ซ่ึงไมสามารถวัดได แตจะหา
ไดจากสมการการควบคุม เม่ือทราบคาของ sp ก็จะสามารถหาเวคเตอร
การเคลื่อนที่สมมูลบน Sp ,Rp และเวคเตอรสัมผัสและตั้งฉาก PT และ 
p PNκ  ได เม่ือทราบเวคเตอรการเคลื่อนที่บน Sp ก็สามารถปรับ

เวคเตอรการเคลื่อนที่บน S ใหเคลื่อนเขาหา Sp จน S ≡ SP ได สมการ
การควบคุมเปนดังน้ี 
 กําหนดให State ของระบบคือ เวคเตอรความผิดพลาดของการ
เคลื่อนที่ ดังน้ี 
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 และกําหนดให Output ของระบบคือความผิดพลาดของการ
เคลื่อนที ่
 

 Y R= ∆  (11) 
 
 จะสามารถหาพลวัตรของระบบไดดังน้ี 
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 โดยวิธี Feedback Linearization จะไดวา Control Law ของระบบ
เปนดังน้ี 
 

 1( )U M v b−= −  (13) 
โดยที ่ ( )T T

pM I TT T T= − −  (14) 
และ 2( )p p pb s Nκ′′= −  (15) 

 
 จะเห็นไดวา U ออกแบบมาเพื่อเปลี่ยนผลของความไมเชิงเสนของ
พลวัตรใหเปนเชิงเสน จากนั้น ν จึงทําหนาที่ควบคุมระบบที่เปลียน
เปนเชิงเสนแลวให Output หรือความผิดพลาดในการเคลื่อนที่เขาสู 0 
น่ันเอง  
 จาก Control Law ที่ออกแบบไวจะไดวา U สามารถแยกเปน 2 
แนว คือแนวขนานกับ T และแนวตั้งฉากกับ T  ไดดังสมการ 
  

แนวขนาน T
ps T U′′ =  (16) 

แนวตั้งฉาก ( )TN I TT Uκ = −  (17) 
 
 จากสมการ (16) จะสามารถหา sp ไดซ่ึงจะทําใหนําคาไปใชตอได 
โดยสรุปแลวสามารถเขียนเปน Block Diagram สําหรับการควบคุมได
ดังน้ี 
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รูปที่ 6 Block Diagram สําหรับการควบคุมโคบอท 

 
6.การใสกําลังใหกับโคบอท (Powering Cobot) 
 ในกรณีที่เปนการตอโครงขายแบบขนานนั้น จะสามารถใสกําลัง
ใหกับขอตอกลางได ขณะที่ไมไดใสกําลังน้ัน ขอตอกลางจะหมุนอิสระ
โดยความเร็วของขอตอกลางคือ[5]  
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ω
Τ
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Τ Τ

 (18) 

โดยที่ u คือขนาดของความเร็วที่ปลายของโคบอทซึ่งเปนความเร็ว
ที่มนุษยสรางข้ึนมาเอง Τ คือเวคเตอรของ Transmission ratio ของแต
ละ CVT หรือเทากบั [T1 T2]T ในกรณีโคบอทในงานวิจัยน้ี 

ในกรณีที่ใสกําลังใหกับขอตอกลางนั้น ขอตอกลางจะมีทั้งกําลัง
และความเร็วเกิดข้ึน ความเร็วน้ีจะไมตรงกับความเร็วในสมการ (18) 
อีกตอไป ซ่ึงจะทําใหความเร็วที่ปลายโคบอทนั้นไมใชความเร็วที่มนุษย
สรางแตจะมีความเร็วดังน้ี 
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 และแรงที่ปลายโคบอทจะไมเปนไปตามที่ผูใชออกแบบ แตจะ
เปนไปตามสมการดังน้ี 
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 Fxy คือแรงที่ปลายแขนของโคบอทและ τ0 เปนแรงบิดที่ขอตอ
กลางสรางข้ึนมา 
 จะเห็นไดวาการใสกําลังใหกับโคบอทในทิศทางการเคลือ่นที่
เทานั้น แตในทิศทางตั้งฉากกับการเคลื่อนที่ยังคงความเปน passive อยู 
การใสกําลังก็มีขอดีคือสามารถเพิ่มแรงซึ่งจะชวยเสริมการทํางานของ
มนุษยใหไมตองออกแรงมาก ชวยชดเชยความเสียดทาน ความเรงและ
ความหนวงทรงมวล นอกจากนี้ยังสามารถควบคุมความเร็วในการ
เคลื่อนที่ของโคบอทไดอีกดวย งานวิจัยน้ีไดนําขอไดเปรียบดังกลาวมา
ใชในการชดเชยแรงโนมถวงของระบบซึ่งจากแบบที่ออกแบบไวจะเห็น
ไดวาโคบอทจะตองมีการเคลื่อนที่ในแนวดิ่ง ดังน้ันผูใชจะตองรับภาระ
ของแรงโนมถวงจากน้ําหนักที่โคบอทรับไว การใสกําลังจะทําใหผูใช
สามารถเคลื่อนที่ไดงายข้ึนโดยไมตองคํานึงถึงผลของนํ้าหนัก 
นอกจากนี้ในกรณีที่ไมมีการเคลื่อนที่ โคบอทยังสามารถตั้งอยูในรูป
แบบเดิมไดอีกดวย 
 
7.ผลการทดลอง(Simulating Result) 
 ในสวนน้ีจะเปนการนําเสนอผลการทดลอง โดยการจําลองทางเดิน
ของโคบอท 2 แบบ คือ วงกลมและเสนตรงทํามุม 45 องศากับแนว
ระนาบ รูปที่ 7 และ 8 นําเสนอเสนทางเดินของโคบอทแบบวงกลมและ
แบบเสนตรงตามลําดับ โดยกําหนดใหมีความผิดพลาดของตําแหนงใน
ตอนเร่ิมตน จากนั้นจึงทําการควบคุมใหโคบอทวิ่งเขาสูเสนทางที่
ออกแบบไว จากรูปทั้ง 2 จะเห็นไดวาเสนทางเดินของโคบอทซึ่งแสดง
ดวยเสนทึบจะวิ่งเขาหาเสนทางที่ออกแบบไวซ่ึงแสดงเครื่องหมาย + 

 
รูปที่ 7 เสนทางการเดินของโคบอทแบบวงกลม 

 
รูปที่ 8 เสนทางการเดินของโคบอทแบบเสนตรง 

 
 ในการทํางานของโคบอทนั้น โคบอทจะตานทานแรงที่กระทําใน
แนวตั้งฉากกับการเคลื่อนที่ ในกรณีที่มีแรงกระทําในแนวขนานกับการ
เคลื่อนที่ มนุษยจะตองแบกรับภาระนั้นไว ดังเชนในรูปที่ 9 แสดง ภาระ
ที่มนุษยตองรับไวเน่ืองจากน้ําหนัก โดยกําหนดใหภาระดังกลาวมี
คาสูงสุด 5 กิโลกรัมและการเคลื่อนทีเ่ปนแบบสถิต เสนทางที่เคลื่อนที่
เปนดังรูปที่ 7 จะเห็นไดวาเม่ือตําแหนงของโคบอท อยูดานบนสุดและ
ลางสุดของวงกลม มนุษยจะไมตองรับภาระจากแรงโนมถวงเน่ืองจากมี
การเคลื่อนที่ตั้งฉากกับแรงโนมถวง และในตําแหนงอื่นๆ ภาระดังกลาว
จะมีคาเปลี่ยนไปตามทิศทางการเคลือ่นที่ดังแสดงในรูป 
 

 
รูปที่ 9 แรงโนมถวงที่มนุษยตองรับภาระไวในกรณีการเคลื่อนที่แบบ

วงกลม 
 

 รูปที่ 10 แสดงคาแรงบิดที่ขอตอกลางตองกระทําเพื่อใหภาระในรูป
ที่ 9 เปนมีคาเปนศนูย 

 
รูปที่ 10 แรงบิดที่ขอตอกลางบิดเพื่อชดเชยแรงโนมถวงที่มนุษยตอง

รับภาระ 
 



8.สรุป (Conclude) 
 งานวิจัยชิ้นน้ีไดกลาวถึงการเชื่อมตอ CVT เขากับโคบอท จํานวน 
CVT ที่ใชในการเชื่อมตอทั้งในแบบขนาน การใสกําลังใหกับโคบอท 
นอกจากนี้ยังไดอธิบายวิธีการการควบคุมโคบอทซึ่งเปนแบบไมเชิงเสน 
แปรตามคาตําแหนงไมใชเวลาและในวงรอบการควบคุมยังตองหาคา
ความยาวของเสนทางที่กําหนดไว sp ไปพรอมๆกันอีกดวย โดยกอน
หนานี้ก็ไดกลาวถึงการแปลงการเคลือ่นที่ไปสูเสปซตางๆเพื่อที่จะ
สามารถควบคุมตําแหนงมอเตอรของโคบอทใหปลายโคบอทเคลื่อนที่
ตามที่ตองการได 
  
9.เอกสารอางอิง (Reference) 
[1] วิทยา วัณณสุโภประสิทธิ์ และ ธนโชติ ชีพสุมล “ ,Cobot แบบ

แขนกล” ,การประชุมเครือขายวิศวกรรมเครื่องกลแหงประเทศ
ไทยครั้งที่ 15 พศ.2544 

[2] วิทยา วัณณสุโภประสิทธิ์ และ ศิริศักดิ์ สิริเกษมสุข“ ,การออกแบบ
และควบคุม ISVT” ,การประชุมเครือขายวิศวกรรมเครื่องกลแหง
ประเทศไทยครั้งที ่15 พศ.2544 

[3] R. B. Gilllespie, .J.E. Colgate, M.A. Peshkin, “A General 
Framework for Cobot Control,” IEEE Trans. Robot. Automat., 
Vol.17, pp.391-401, Aug. 2001. 

[4] R. B. Gilllespie, .J.E. Colgate, W. Wannasuphoprasit, C. 
Moore, J. Santos-Munne, A. Lorenz, P. Akella, M.A. 
Peshkin, “Cobot architecture,” IEEE Trans. Robot. Automat., 
Vol.17, pp.377-391, Aug. 2001. 

[5] J.E. Colgate, C. Moore, M.A. Peshkin, “A Three Revolute 
Cobot Using CVTs in Parallel,” ASME Preceeding of the 
ASME International Mechanical Engineering Congress and 
Exposition 

[6] J. J. Slotine and W. Li ,”Applied Nonlinear Control” ,Prentice 
Hall ,1991 


