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บทคัดยอ 
งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคในการสรางหุนยนตที่มีความสามารถ

เคลื่อนที่ไดทั้งบนพื้นที่ขรุขระและพื้นเรียบ หุนยนตไฮบริดจน้ีมีการ
เคลื่อนที่ผสมผสานกันระหวางการเคลื่อนที่ของขา และ ลอ โดยขาจะ
เปนสวนที่ชวยในการเคลื่อนที่บนผิวขรุขระ และ ลอเปนการเคลื่อนที่บน
ผิวเรียบ การออกแบบและสรางหุนยนตไฮบริดจอันประกอบ ดวยขาคู
หนา 1ชุดและลอ 1 คู ที่เคลื่อนที่ตามติดตั้งทางดานหลัง การเคลื่อนที่
โดยขาคูหนาเปนตัวผลักดันใหตัวหุนยนตเคลื่อนที่ไปขางหนาหรือเลี้ยว
ซายขวา แนวคิดของการสรางหุนยนตไฮบริดจน้ีมาจากการใชขาคูหนา
เพื่อชวยในการเคลื่อนที่ของแมลง สวนลอดานหลัง เปนลอที่หมุนโดย
อิสระไมมีการตอกับชุดขับใดๆ ขาคูหนาประกอบดวย กลไกทาง
เครื่องจักรกลชุดกานโยง 6 กาน และ ชุดกานโยง 4 กาน โดยขาแตละ
ขางขับเคลื่อนดวย มอเตอรไฟฟาขนาดจิ๋ว 2 ตัว รวมทั้งหมดใชมอเตอร 
4 ตัว การควบคุมการเคลื่อนที่ใช ชุดกลอง Stampbox  คามุมการ
เคลื่อนที่ของขาถูกวัดโดยตัวตานทานปรับคา (potentiometer) สวนใน
การสัมผัสพื้นของขาใช สวิทชเปดปด เปนตัวบงบอกสถานะของขาวา
อยูในชวงจังหวะสัมผัสพื้น หรือ ชวงจังหวะกาว หุนยนตไฮบริดจน้ีมี
ขนาด ความยาวประมาณ 14 เซนติเมตร ความกวาง 7 เซนติเมตร (ไม
รวมลอสองขาง ที่ยื่นออก ขางละ 4 เซนติเมตร) และ สูง 9 เซนติเมตร 
และมีนํ้าหนักเพียง 280 กรัม ไมรวมแบตเตอรี   

 
Abstract  

This goal of this work is to build a robot that is capable of 
traversing across terrains and smooth surface.  The hybrid robot 
has the combination of movement between the legs and wheels 
where the legs travel on rough surface and wheels move on the 
smooth surface.  The design of the hybrid robot is consisted of a 

pair of front legs and two wheels in the rear.  The movement of 
the robot was propelled by the two front legs which can go 
forward or turning.  The conceptual construction of this hybrid 
robot came from the two front legs of the insect movement.  The 
two wheels on the rear are passive.  The mechanism of the front 
leg is the six-bar and four-bar mechanism where each leg is 
driven by two micro motors.  The Stampbox used to control the 
movement of the robot and the joint angle was measured by the 
potentiometer.  The on/off switch was installed at the end of each 
leg to send the stance or swing phase.  The dimension of this 
hybrid robot is 14 cm long, 7 cm wide (not included the wheel 
shaft 4 cm each side), and 9 cm high.  The weight is only 280 g 
not included battery.  

 
 
1. Introduction 

ในปจจุบันน้ีไดมีการพัฒนางานวิจัยและพัฒนาหุนยนตเคลื่อนที่
แบบตางๆ เพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไดในสภาวะแวดลอมแตกตางใน
ธรรมชาติ ในการศึกษาเบื้องตนแสดงใหเห็นวาการเคลื่อนที่ของ 
หุนยนต สามารถอธิบายใหเขาใจไดดีข้ึนดวยหลักการของชีววิทยาและ
ระบบกลไก   

ที่ประเทศ สหรัฐอเมริกา Raibert และคณะ ประสบผลสําเร็จในการ
สรางหุนยนต 1 ขา และ 4 ขา และหุนยนตกระโดด โดยการรวมความรู
ดานชีววิทยา และ พลศาสตรของกลไกหุนยนต [1] ที่ Case Western 
Reserve University ไดสรางหุนยนตแมลง 6 ขาคลายแมลงสาบ [2], 
[3] นักวิจัยที่ Ohio State University สราง ASV (Adaptive 



 
 

Suspension Vehicle) ซ่ึงเปนยานพาหนะ 6 ขา ออกแบบมาเพื่อ
สนับสนุนการเคลื่อนที่บนพื้นผิวที่มีรูปรางไมแนนอน [4], [5] 

งานที่ไดกลาวมาแสดงใหเห็นวาการเคลื่อนที่โดยใชขามีความ
คลองตัวสูง ในการหลบหลีกส่ิงกีดขวางบนพื้นที่กวางๆไดดี อยางไรก็
ตามยานยนตที่ใชลอเคลื่อนที่ก็สามารถเคลื่อนที่ไปไดเร็วบนพื้นผิวเรียบ 
นักวิจัยที่ Tohoku University ที่ญ่ีปุน ใชแนวความคิดของการรวมทั้ง
ลอและขาเขาดวยกัน เพื่อพัฒนาเปน หุนยนต ขา-ลอ เพื่องานสํารวจ 
[6], [7] ในรายงานนี้ไดใชหุนยนตลอ-ขาเพื่อการแกไขปญหา โดยหุน
สามารถเคลื่อนที่ไดรวดเร็วโดยใชลอและสามารถเดินบนผิวขรุขระโดย
ใชขา 

 
2. Biological Observation 
 งานนี้ไดใชหลักชีววิทยารวมกับการเคลื่อนที่ของขาแมลง เพื่อใช
ในการออกแบบขาหุนยนต จุดเดินของแมลงก็คือมันเปนหลายๆสวน 
จุดหมุนแตละสวน สามารถมี 1 องศาอิสระหรือมากกวาได ทําใหการ
เดินเปนไปอยางมีประสิทธิภาพ โดยพื้นฐานของแมลงจะมี 6 ขา คูกัน
ตรงขามลําตัว [8] แสดงในรูปที่ 1 แสดงแผนภาพของขาบนลําตัว 
เน่ืองจากเบื้องตนของการออกแบบกลไก 2 สวนของขาหลักคือ femur 
และ tibia ดังแสดงในรูป  

รูปที่ 1 แสดงสรีระของแมลง 
 

หุนยนตในงานนี้ใชหลักการชีววิทยาเบื้องตน คือใช 2 ขาหนา ยก
ไปมาเพื่อการกาวเดิน การเดินแบบนี้ เปนแรงบันดาลใจในการสราง
ออกแบบหุนยนต รูปที่ 2 แสดงการเคลื่อนที่ของ 2 ขาหนาตามการเดิน
ของแมลง 

 
รูปที่ 2 แสดงรูปการกาวขาของแมลง   

 
3. Design  
 กลไกของหุนยนตมีความสําคัญกับกลไกควบคุม การเคลื่อนที่
เหมือนกับแมลงโดยที่ลําตัวถูกรองรับดวยขา ออกแบบเปนสององศา
อิสระ(Degree of freedom; DOF) เพื่องายแกการควบคุม  
 หุนยนตมี 2 ขาหนา มีฟงกชันการทํางานเหมือนกับขาแมลง ที่
แสดงในรูปที่ 2 อยางไรก็ตาม หุนยนตไดถูกออกแบบมาใหมีการ
เคลื่อนที่แบบเบ้ืองตน 
 ขาหนาแตละขางถกูออกแบบใหมี 2 องศาอิสระ การเดินดวยขาจะ
ทําใหหุนยนตเคลือ่นที่ไปบนพื้นขรุขระได หุนยนตจะมีความสามารถ ที่

จะเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางขนาดใหญ และเดินทางไดเร็วข้ึนและใช
พลังงานนอยลง 

  
รูปที่ 3 แสดงภาพการออกแบบขาหุนยนต 

 
มุมมองจากดานหนาของขา มีรูปรางเปนแบบ Six-bar linkage ดังแสดง
ในรูปที่ 4 ซ่ึงตอกับมอเตอรทดเฟองไปส่ังใหชิ้น 3 เคลื่อนที่ข้ึนลง 
ลักษณะของกลไกแบบนี้เรียกวา four-bar linkage ดังแสดงในรูปที่ 5  
รูปที่ 6 แสดงการเคลื่อนที่ของ สองขาหนา ขาสามารถขยับได 
โดยรวม 90  ํ จากมุมมองดานบนและ 90  ํ จากมุมมองดานหนา  

 

 
รูปที่ 4 แสดงมุมมองของตัวหุนยนต 

 
หุนยนต hybrid ขา-ลอ แสดงในรูปที่ 8 มีขนาดยาว 14 ซม. กวาง  
7 ซม. (ไมรวมฐานลอแตละขางไปอีกขางละ 4 ซม.) สูง 9 ซม. 



 
 

 
รูปที่ 5 แสดงภาพจริงของตัวหุนยนต 

4. Control  
 ตัวควบคุมถูกนํามาพัฒนาสําหรับควบคุมขาหนาแบบ Simple 
feed-forward controller , เขียนคําสั่งบน basicstamp ของ Pallorax 
สงสัญญาณ 5 vdc ใหกับมอเตอรเกียร 12GW ของ Teraware, Inc 
จากญ่ีปุน เพื่อมาขับคันชัก ใหหมุนไปมาทวนเข็มและตามเข็มนาฬิกา 
 มีมอเตอรรวม 4 ตัว โดยติดตั้งที่ขาขางละสองตัว ลอหมุนโดยแรง
ขับจากสองขาหนา ตัวควบคุม รับสัญญาณ feed back โดยใช 
Potentiometer และใช foot sensor เปนสวิชตกดติดปลอยดับ เพื่อ
ตรวจสอบการสัมผัสพื้น 
 

 
รูปที่ 7 แสดงแผนผังการควบคุมหุนยนต 

 
5. Experimental and Results   
 การทดลองที่ทําบนหุนมีสองแบบ อันดับแรกทดสอบ การเดินที่มี
ลักษณะเหมือนแมลง จากการทดสอบ ไดความเร็วประมาณ 10 cm/s 
ตามรูปที่10 ความสําเร็จในการสรางหุนยนตไฮบริดจ การทดสอบแสดง
ใหเห็นวาหุนยนตสามารถเดินบนที่ไมเรียบ 

 
รูปที่ 8 แสดงการทดสอบการเคลื่อนที่ของขาหุนยนต 

 

รูปที่ 9 แสดงกราฟการเคลื่อนที่ของขาหุนยนต 
 

ซ่ึงในการทดลองนี้ไดใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปบนผา หุนยนตน้ีสามารถ
เคลื่อนที่ไดดวยความเร็ว 10 cm/s ขาหุนยนตเคลื่อนที่เหมือนกับขา
หนาของแมลง  

เปรียบเทียบการเดินที่ออกแบบกับการทดลองจริง ตามรูปที่ 9 
โดยเสนกราฟแสดงมุมของจุดหมุนที่ขาเปลี่ยนแปลงไปตามเวลา สังเกต
ลักษณะของกราฟการเดินออกแบบ(design) กับ การเดินจริง(actual) มี
ความแตกตางกันเน่ืองจากตองมีขาใดขาหนึ่งที่รองรับนํ้าหนักตัวของ
หุนยนตอยูตลอดเวลา 

งานตอไปท่ีเรากําลังจะทําการทดสอบคือทดลองใหหุนยนต
เคลื่อนที่บนพื้นเอียงหรือส่ิงกีดขวาง 
 
6. Conclusion  
 ในการออกแบบและสรางหุนยนตไฮบริดจน้ีถือวาไดรับความสําเร็จ
ในระดับหน่ึงตามวัตถุประสงคที่ไดตั้งไว ยังคงมีปญหาในสวนของเรื่อง
ชิ้นสวนบางชิ้นของหุนยนต ที่ยังไมสามารถทํางานไดเต็มประสิทธิภาพ 
และเร่ืองของนํ้าหนักตัวของหุนยนตเน่ืองจากแบตเตอรี่ ในสวนของการ
ทดลองแสดงใหเหน็ไดวาตัวหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไดตามที่ตองการ 
แตยังมีจุดดอยอยูบางอันเน่ืองมาจากการออกแบบกลไก ในการพัฒนา
โปรแกรมที่ใชในการควบคุมตัวหุนยนตจะสามารถเพิ่มขีดจํากัดในการ
ทํางานของหุนยนตได 
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