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บทคัดยอ 
            งานวิจัยฉบับน้ีมีวัตถุประสงคเพื่อพัฒนาและสรางหุนยนตไต
ผนังตนแบบที่สามารถเคลื่อนที่บนผนังในแนวดิ่งได การเคลื่อนที่และ
การยึดจับบนผนังของตัวหุนยนตไตผนังถูกควบคุมโดยใชระบบอิเล็ก
โตรนิวแมติกสใชตัวไมโครคอลโทรลเลอรในการควบคุมการทํางานการ
เคลื่ อนที่ แบบไรสายระหว าง ผู ควบคุมและตัวหุ นยนต ไตผ นัง 
ไมโครคอนโทรลเลอรจะรับสัญญาณมาจากชุดบังคับทิศทางการ
เคลื่อนที่แบบไรสายซ่ึงจะใชมอเตอรบังคับการเคลื่อนที่ หนา–หลังและ
หมุนซาย–ขวา ใชระบบนิวเมติกสเพื่อยึดหุนยนตกับผนังเรียบ สวนการ
รับภาพจะใชกลองโทรทัศนวงจรปดในการรับภาพ  
              การทดสอบประสิทธิภาพของตัวหุนยนตไตผนังไดมีการ
ดําเนินการทั้งหมด 5 ข้ันตอนคือการทดสอบการเคลื่อนที่บนผนังที่มี
ความชันตางๆ การทดสอบระยะเวลาการทํางานและความเร็วที่ใชใน
การเคลื่อนที่ของหุนยนตไตกําแพง ระยะทางสามารถเคลื่อนที่และควบ 
คุมได(ความไกล)ของหุนยนตไตกําแพง การทดสอบการจับยึดของ   
หุนยนตไตกําแพงบนพื้นผิวอื่นของหุนยนตไตกําแพงและการทดสอบ
ระยะการสงสัญญาณภาพของหุนยนตไตกําแพง 
              ผลที่ไดจากการทดสอบทําใหรูถึงขีดความ สามารถของตัว
หุนยนตไตผนังคือสามารถเคลื่อนที่บนผนังที่มีความชันตั้งแต 0-180 
องศาไดในพื้นผิวหลายๆชนิด(กระจก ไมและโลหะ)โดยจะเคลื่อนที่บน
ผนังที่เปนกระจกไดที่ที่สุดและมีความเร็วของการเคลื่อนที่ของตัวหุนไต
ผนังเทากันทั้ง 4 ทิศทางคือ  12.2  มิลลิเมตรตอวินาที(เคลื่อนที่ไดระยะ
7.8เมตร ในเวลา10นาที) 
คําสําคัญ : หุนยนตไตผนัง / สุญญากาศ / นิวแมติกส / ไมโคร- 
               คอนโทรลเลอร 
ABSTRACT 
              This   paper   presents   the  design and development of 
climbing robot that is capable  of climbing the wall in vertical 

direction. The motion and the grip mechanism are driven by 
electro-pneumatic system which is controlled by micro-controller. 
The  wireless control allows the long-distance working between 
operator and  the  robot.   Micro-controller  will revise  signal  
from the wireless control . the compose of robot have motor for 
movement forward-backward  and   left-right control , Pneumatics  
system  for  robot  catch  holds the smooth wall  and  use  
telescope  to  revise  picture to sent signal to show on monitors 
              To verify the efficiency of the proposed design, the 
functional tests  of this robot have been performed. The test topic 
consists of, plane motion in various slopes, motion of different 
contact surface , speed of motion, climbing displacement per 
working cycle of the mechanism and alignment of mechanism  
               The test  results  shows  that the robot is able  to  
move in  various  angle  of  plane ranging from  0-180 degree. 
The vibration of contact surface (glass, wood and steel)  has  
slightly influence on the motion. However, the moving  on the  
glass  surface is superior to the others.  and the speed of plane 
motion  in  four directions(up, down, right, left) are identical with 
the speed of  12.2  mm/s  (7.8 metre in10 minute) 
Key-words : Climbing Robot /  Vacuum / micro controller / Robot  
                  Mechanism 
คําอธิบายสัญลักษณและคํายอ 
 
 W         นํ้าหนักของชิ้นงาน  (N) 

 ΔPu     คาความดันแตกตางระหวางความดันสุญญากาศ
ภายในหัวดูดจับยึดชิ้นงาน     กับความดันของ
บรรยากาศ  

(kPa) 



 Aw พื้นที่ขอบดานในของหัวดูดจับยึดชิ้นงานสวนที่
ความดันสุญญากาศกระทํากับ พื้นผิวของชิ้นงาน 

(m2 ) 
 

 Pd คาความดันที่กระทําบนพื้นที่ขอบดานนอกของ
หัวดูดจับยึดชิ้นงาน      

(kPa) 

 Ad พื้นที่ของหัวดูดจับยึดชิ้นงานสวนที่สัมผัสกับ
พื้นผิวของชิ้นงาน              

(m2) 

 F แรงที่เกิดจากชิ้นงานที่หัวดูดสุญญากาศจับยึด      (N) 
 Fs แรงจับยึดชิ้นงานของหัวดูดสุญญากาศ          (N) 
 Fs max   แรงจับยึดสูงสุดที่หัวดูดสุญญากาศจะตองกระทํา

กับชิ้นงาน 
(N) 

 Fv   องคประกอบของแรง F ในแนวดิ่ง           (N) 
 Fh องคประกอบของแรง F ในแนวนอน   (N) 
 Fr แรงเสียดทานที่เกิดข้ึนบริเวณพื้นผิวของหัวดูด

สุญญากาศสัมผัสกับชิ้นงาน   
(N) 

 Fd แรงที่กระทําบนพื้นที่ขอบดานนอกของหัวดูดจับ
ยึดชิ้นงาน       

(N) 

 Fa แรงเน่ืองจากอัตราเรงในการเคลื่อนทีช่ิ้นงานที่จับ
ยึด     

(N) 

 μ คาความเสียดทานระหวางพื้นผิวของหัวดูดจับ
ยึดชิ้นงานและพื้นที่ของช้ินงานที่จับยึด 

 

 
1.  บทนํา 

ในโลกเทคโนโลยปีจจุบันหลายๆ คร้ังที่เราไดยินเร่ืองราว
มากมายผานทางสื่อตางๆเกี่ยวกับการพัฒนาหุนยนตเพื่อใชทดแทน
การทํางานของคนในหนาที่การงานที่ตางๆกันหลายๆรูปแบบ แตถา
พิจารณาหรือแยกแยะกันจริงๆ แลวหุนยนตมีความสําคัญอยูใน
หมวดหมูหนาที่การทํางานเฉพาะดานอยางใดอยางหน่ึงไมวาจะเปน
หุนยนตที่ใชทํางานที่ตองการความละเอียดสูงเกินกวามนุษยจะทําได
งานที่ตองทําตลอดเวลาไมมีพักในโรงงานอุตสาหกรรมหรืองานที่ตอง
อยูในสภาวะแวด ลอมที่เส่ียงอันตราย 
 ในปจจุบันน้ีไดมีอาคารสูงอยูมากมายในคราวที่ตองการ
ซอมแซมหรือตรวจสอบความปลอดภัยของตัวอาคารนัน้เปนเร่ืองที่
อันตราย  ไมวาจะเปนความสูงของตัวอาคาร แรงลมและรวมถึงความ
ประมาทของตัวมนุษยเองดวย ซ่ึงส่ิงเหลานั้นจะทําใหเกิดอันตรายถึง
ชีวิตของผูปฏบัิติงานได  ซ่ึงเร่ืองเหลานั้นเปนเร่ืองที่เราไมอยากให
เกิดข้ึนโดยเด็ดขาด เพราะฉะนั้นมนุษยเราจึงไดมีการคิดคนเคร่ือง
อํานวยความสะดวกขึ้นมามากมาย รวมถึงการคิดคนหุนยนตที่จะมาทํา
หนาที่ตรงน้ีแทนมนุษย ทําใหการเสี่ยงอันตรายที่ถึงกบัชีวิตลดลงไป 
 หุนยนตที่กลาวมาขางตนน้ีก็รวมถึงหุนยนตไตกําแพง [4, 6, 
7] ซ่ึงไดเคยสรางมากอนแลวและก็ไดมีปญหาหลายๆ ดาน เชน  ระยะ
การควบคุมซ่ึงส้ันเกินไป  ระยะเวลาการใชงานนอย  เน่ืองจากการ
ทํางานของหุนยนตน้ีไดใชกระแสไฟมาก ทางคณะผูวจัิยทําจึงไดพัฒนา
หุนยนตไตกําแพงใหสามารถควบคุมไดไกลดวยโปรแกรมคอมพิวเตอร  
ระยะเวลาในการใชงานไดนานยิ่งข้ึน สามารถสงสัญญาณภาพไดและ
เพื่อสามารถนําไปใชประโยชนในงานสํารวจไดจริง วัตถุประสงคในการ
ออกแบบและพัฒนาหุนยนตไตผนังจะเนนที่การออกแบบระบบอิเล็ก

โตรนิวแมติกส   ใหสอดคลองกับกลไกการเคลื่อนทีข่องตัวหุนยนตไต
ผนังโดยมีขอบเขต ของการทํางานสูงสุดอยูที่การเคลื่อน ที่บนผนังเรียบ
ในแนวดิ่งที่มุมชัน 90 องศา 
 
2.  การคํานวณและการออกแบบ 
            การคํานวณหาขนาดของหัวจับสุญญากาศ กระบอกสูบและ
อุปกรณตางๆ ที่ใชกับหุนยนตไตผนังไดน้ันจําเปนตองรูขนาดและ    
นํ้าหนักทั้งหมดของหุนยนตไตผนังเพื่อนําคาที่ไดไปคํานวณเพื่อหา
ขนาดของหัวจับสุญญากาศ [2, 3] กระบอกสูบและอุปกรณตางๆ ซ่ึง
บางครั้งอาจจะไดไมตรงกับขนาดมาตรฐานที่มีอยูตามแบบมาตรฐาน
ดังน้ัน จึงตองเลือกขนาดของอุปกรณใหเหมาะสมกับการใชงาน 
 
2.1  มวลของตัวหุนยนต 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1  แสดงสวนประกอบของหุนยนต 
 

 
      
 
 
 
 
 
 
 
 
    

 
 

รูปที่ 2 แสดงขนาดโดยรวมของหุนยนต (หนวย : mm) 
  จากรูปที่ 1 แสดงสวนประกอบตางๆซึ่งแยกเปนนํ้าหนักไดดังน้ี 
- ชุดไมโครคอนโทรลเลอร          0.50  kg               
- แบตเตอร่ี  12 V                  2.00  kg 
- ชุดขาเดินหนา-หลัง               0.50  kg 
- ชุดขาหมุน    0.50  kg 
- เพลาเดิน              0.75  kg 



รุนของหัวจับสุญญากาศ 

- กลองวงจรปด                 0.25   kg 
- มอเตอร DC 12V               0.50  kg 
- โซลินอยดวาลว 3/2     0.50       kg 
- ปมมอเตอรสุญญากาศ   1.00  kg 
  น้ําหนักหุนยนตรวม                  6.50  kg 
 
2.2 การออกแบบและการเลือกขนาดของหัวจับสุญญากาศ 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3 กลไกของขาของหุนยนต สําหรับเดินหนาและหมุนตัว 
 

ในการจับแตละครั้งที่ขาหุนยนตไตผนังจะใชชุดหัวจับ
สุญญากาศในการจับยึดกับผนังทั้ง หมด 6 ตัว ดังน้ัน N=6 ชุดหัวจับ
สุญญากาศ 6 ตัว ตองรับนํ้าหนัก 6.5 kg × 9.81 m/s2 = 63.77 N 
              
2.3  การเลือกขนาดของหัวจับสุญญากาศ 

การหาคาความดันสุญญากาศที่จะนํามาใชงานหาไดจาก
กราฟ [5] รูปที่ 4 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4 Theoretical suction force as a function vacuum 
ที่ความดันสุญญากาศ  - 0.5 bar  เลือกหัวจับสุญญากาศรุน 

VASB-40-1/4-PUR ซ่ึงมีขนาดเสนผานศูนยกลางของหัวจับสุญญากาศ 
40 mm ซ่ึงรับแรงตอหัวได 45 N  ซ่ึงมากกวาน้ําหนักที่จะตองรับ คือ 
10.6275 N  
                 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5 แคตตาล็อกเลือกปมสุญญากาศ 
 
            จากการคํานวณหาอัตราการสิ้นเปลืองลมทั้งหมดไดเทากับ 
6.408 liter/min จากแคตตาล็อก เลอืกปมสุญญากาศรุน VTM5-C ซ่ึง
สรางความดันสุญญากาศได  -0.5  bar และมีอัตราการไหล 8 liter/min 
 
2.4  การออกแบบกลไกการเดินของหุนยนต 
 หลักการทํางานของกลไกการเดินของหุนยนตไตกําแพง
แบบเดิมจะใชกลไกแบบ Crank – Rocker เปนขาของหุนยนตลักษณะ
ของกลไกคือ ตัวขับหมุนไดรอบและตัวตามเคลื่อนที่กลับไปกลับมา 

สวนหลักการทํางานของกลไกการเดินของหุนยนตไตกําแพง
แบบใหมจะใชมอเตอรเปนตัวขับเพลาขอเหว่ียง 2 อนั ซ่ึงอาศัยการสง
ถายแรงบิดโดยเพลา เม่ือมอเตอรเร่ิมหมุนเฟองขับ เฟองขับจะขับเฟอง
ตาม เฟองตามจะขับเพลาขอเหว่ียงที่ติดกับเฟองตาม แลวจะสงถาย
แรงบิดผานตัวตอเพลาของเพลาขอเหว่ียงอีกอันหน่ึง ซ่ึงจะทําใหเพลา
ขอเหว่ียงอันน้ีหมุนตามทําใหเกิดแรงยกที่สามารถยกตัวหุนใหเคลื่อนที่
ได โดยระยะการเดินแตละกาวของหุนยนตคือ 52.16 mm    

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 6 แสดงระยะการเดินของหุนยนต 
2.5 การคํานวณหาแรงบดิของมอเตอรในการเดินของหุนยนต[1] 
นํ้าหนักของหุนยนต                =   6.5  kg  =  63.765  N 
ความยาวของ Crank              =   2.4                      cm 
จากสมการแรงบิด                  =   F × r  
ไดแรงบิดที่ Crank                 =  16                       kg-cm 
หาแรงบิดที่มอเตอร N2/ N1    =   T2 / T1     



NO 

NO 

ไดแรงบิดที่มอเตอร              =   8.83                 kg-cm 
 ดังน้ันในการเลือกมอเตอรที่ใชในการเดินของหุนยนตจะตอง
ใชมอเตอรที่แรงบิดอยางนอย 8.82 kg-cm 
 
3. ลักษณะการทํางานของหุนยนตไตกําแพง 
   การทํางานของหุนยนตไตกําแพงตัวน้ีคือ เร่ิมจากการ
โหลดโปรแกรมควบคุมการทํางาน ที่เขียนไวจากคอมพิวเตอรไปยัง 
ไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อใชใน การควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนต 
โดยไมโครคอน โทรลเลอรจะรับสัญญาณมาจากชุดบังคับทิศทางการ
เคลื่อนที่แบบไรสาย ซ่ึงหุนยนตตัวน้ีจะใชมอเตอรเอ็นโครตเดอรในการ
บังคับการเคลื่อนที่หนา – หลัง และใช มอเตอรไฟฟากระแสตรงในการ
บังคับหมุนซาย – ขวา และใชระบบนิวเมติกสเพื่อยึดหุนยนตกับผนัง
เรียบ สวนการรับภาพจะใช  กลองโทรทัศนวงจรปดในการ  รับภาพ
โดยนําสัญญาณที่รับได ไปแสดงที่หนาจอโทรทัศน 
                          
 
 
 
 
 
 
  
                                             
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 7 แสดงการเคลื่อนที่ของหุนยนต 
 
 
 
 
 
 
 

4. โฟลชารต(Flow Chart) การทํางานของตัวหุนยนตไตผนงั 
        การทํางานของตัวหุนยนตไตผนังจะมีข้ันตอนของโฟลชารตซ่ึงจะ
แสดงไดดังรูปที่ 8 
 
 
 

 
            
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 8 แสดงโฟรลชารตการทํางานของหุนไตผนัง 
5. การทดสอบหุนยนตไตกําแพง 
              โครงงานนี้เปนการออกแบบหุนยนตไตกําแพงใหเคลื่อนที่
บนผนังเรียบในองศาตาง  ๆ  ที่กําหนดและเปรียบเทียบคาระยะทางใน
การเคลื่อนที่ซ่ึงจะกํา หนดไวคงที่ตลอดเวลาที่ใชในการเคลื่อนที่ บน
พื้นผิวตางๆ ไดแก แผนเหล็กเรียบ ไมแผนเรียบ และกระจก โดยทํา
การแบงการทดสอบออกเปน 5 หัวขอหลักดวยกันคือ 



1.การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตไตกําแพง 
2.การทดสอบระยะเวลาการทํางานและความเร็วที่ใชในการ
เคลื่อนที่ของหุนยนตไตกําแพง 
3.การทดสอบระยะทางสามารถเคลื่อนที่และควบคุมได 

(ความไกล) ของหุนยนตไตกําแพง 
4.การทดสอบการจับยึดของ หุนยนตไตกําแพงบนพื้นผิวอื่น 
5.การทดสอบระยะการสงสัญญาณภาพของหุนยนตไต

กําแพง 
โดยที่การทดสอบหุนยนตไตกําแพงแตละครั้งที่เคลื่อนที่ใน

ทิศทางตางๆ และตรวจสอบดูสภาพการทํางานวาพรอมที่จะทํางาน
ตอไปไดหรือไม  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 9 แสดงภาพโดยรวมของหุนยนตไตผนัง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 10 แสดงการทดสอบการเคลื่อนที่บนผนังที่ความชันตางๆ 
 
 
6. ผลการทดสอบ 
6.1 การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุนยนตไตกําแพง ณ ความชัน 
      ตางๆ (โดยใชหุนยนตเดินตัวเปลา) 

จากการทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตไตกําแพง ณ ความ
ชันตางๆ  ตัวหุนยนตไตกําแพงสามารถเคลื่อนที่บนผนังที่มีความชันได

ตั้งแต 0 ถึง 90 องศา ทั้งแตพื้นผิวเหล็ก   พื้นผิวไมเรียบ      และ
พื้นผิวกระจกใส 
6.2 การทดสอบระยะเวลาการทํางานและความเร็วท่ีใชในการ 
      เคลื่อนท่ีของหุนยนตไตกําแพง (โดยใชหุนยนตเดินตัวเปลา) 

จากการทดสอบระยะเวลาการทํางานและความเร็วที่ใชใน
การเคลื่อนที่ของ หุนยนตไตกําแพงสามารถทํางานไดเปนเวลาเฉลีย่ที ่
592  วินาที  (10 นาที) ระยะทางที่เคลื่อนที่ได 7.2 เมตร  ความเร็ว
เฉลี่ย 0.0122 เมตร/วินาที 
6.3 การทดสอบระยะทางที่สามารถเคลื่อนท่ีและควบคุมไดของ  
      หุนยนตไตกําแพง(โดยใชหุนยนตเดินตัวเปลา) 

จากการทดสอบระยะทางเฉลี่ยที่สามารถเคลื่อนที่และ
ควบคุมได (ความไกล)  ของหุนยนตไตกําแพง คือ 53.7 เมตร 
6.4 การทดสอบการจับยึดของหุนยนตไตกําแพงบนพื้นผิวอ่ืนของ 
      หุนยนตไตกําแพง(โดยใชหุนยนตเดินตัวเปลา) 

จากการทดสอบการจับยึดของหุนยนตไตกําแพงบนพื้นผิว
อื่นของหุนยนตไตกําแพงสามารถเคลื่อนที่บนบนพื้นผิวอื่นได    คือ    
แผนอลูมิเนียม   แผนสังกะสี  แผนสแตนเลส  และ  ผนังปูนเรียบได 
6.5 การทดสอบระยะการสงสัญญาณภาพของหุนยนตไตกําแพง 
             จากการทดสอบระยะการสงสัญญาณภาพของหุนยนตไต
กําแพง  คือ 68.9 เมตร โดยไมมีส่ิงกีดขวางกั้นสัญญาณรับ – สงภาพ 
 
7. สรุป 

งานวิจัยฉบับน้ีไดทําการออกแบบพัฒนา และสรางหุนยนต
ไตผนังตนแบบที่สามารถเคลื่อนที่ไดในแนวดิ่งโดยใหมีการทํางานสูงสุด
อยูที่การเคลื่อนที่ในแนวดิ่งที่มีมุมชัน 90 องศา (ผนังตั้งฉากกับพื้น) 
การเคลื่อนที่และการจับยึดบนผนังของหุนยนตไตกําแพงใชระบบอิเลก็-
โตรนิวเมติกส มีชุดการควบคุมการเคลื่อนที่แบบไรสายซ่ึงใชไมโคร-
คอนโทรลเลอรเปนอุปกรณหลักในการควบคุมการทํางานทั้งหมดของ
ตัวหุนยนตไตผนัง โดยใชภาษาซีในการเขียนโปรแกรมใหกับไมโคร-
คอนโทรเลอร 
            หุนยนตไตกําแพง (หุนยนตตวัเปลามีนํ้าหนัก 6.5 kg) สามารถ
ทํางานไดบนพื้นผิว 3 ชนิด คือ แผนเหล็ก แผนไมเรียบ และกระจกใส 
ที่ระดับ 0 องศา ถึง 90 องศา ทํางานติดตอกันไดเปนเวลาเฉลีย่ที่ 592 
วินาที (10 นาที) ความเร็วในการเคลื่อนที่เฉลีย่ 0.0122 เมตร/วินาที   
ระยะการสงสัญญาณคือ 53.7 เมตร และสามารถไตบนพื้นผิวเรียบอื่น
ไดคือ แผนอลูมิเนียม แผนสังกะสี แผนสแตนเลสและผนังปูนฉาบเรียบ 
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