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บทคดัย่อ  
งานวจิยันี้น าเสนอวธิกีาร Local Potential Method เป็นการควบคุมหุ่นยนต์ทีเ่คลื่อนที่ ดว้ยการควบคุม  

เส้นเชอืกหลายเส้น(Multi-Tethered Robot) โดยเคลื่อนที่อยู่บนโครงสร้างแบบยืดหยุ่นที่หมุนรอบตัวเอง              
ขณะอยูใ่นอวกาศ ภายใตส้มมตฐิานหุน่ยนตถ์กูรบกวนจากสภาวะรอบขา้ง และไดร้บัอทิธพิลจากแรงหนีศนูยก์ลาง 
(Centrifugal Force) ตลอดเวลาเมื่ออยู่ในอวกาศ ท าใหหุ้่นยนต์ไม่สามารถหยุดนิ่ง และเกดิการเคลื่อนทีแ่บบสุ่ม 
(Random)จากพฤตกิรรมดงักล่าวจงึน ามาประยกุตใ์ชใ้นการควบคมุการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์ ซึง่วธิกีารนี้ไม่มคีวาม
ซบัซอ้นมาก สามารถน าไปประยุกต์ใชง้านไดง้า่ยและท าใหหุ้่นยนต์สามารถเคลื่อนทีไ่ดโ้ดยอตัโนมตัิ  การน าเสนอ
วธิที างานจะแสดงในรปูแบบการจ าลองการท างาน(Simulation) ของการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์โดยใชว้ธิคีวบคุมการ
ปล่อยเสน้เชอืกแต่ละเสน้ เพือ่ใหหุ้น่ยนตเ์คลื่อนทีไ่ปยงัเป้าหมายตามทีต่อ้งการ  
ค ำหลกั: หุน่ยนต,์ อวกาศ, Multi-Tethers Robot, Local Potential Method 
 
Abstract 

This research proposed the Local Potential Method, which used to control Multi-Tethered Robot. 
The Robot moved upon flexible structure that revolved around itself in the space. The statement 
hypothesis was that the robot was disturbed by surrounding environment, and affected by Centrifugal 
Force when it was in the space. Therefore, the robot could not be standstill, and this created a random 
movement. From this observation, this method, which is uncomplicated and adaptable, was applied to 
control Robot’s movement, and made Robot automatically moved. The project can be presented as 
simulation of Robot’s movement by using Multi-Tether in order to force the Robot to move toward to the 
target. 
Keywords: Multi-Tethers Robot, Local Potential Method 
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1. ความเป็นมา 

 ในปจัจุบนัเทคโนโลยทีางดา้นอวกาศไดม้กีาร
พัฒนาอย่างแพร่หลาย เพื่อตอบสนองต่อความ
ต้องการในการส ารวจเอกภพของนักวิทยาศาสตร ์
รวมถงึการใชป้ระโยชน์จากเทคโนโลยอีวกาศในด้าน
ต่างๆมากมายเช่นการพยากรณ์อากาศ การทหาร    
การสื่อสาร และการส ารวจทรัพย์ยากรธรรมชาติ     
เป็นตน้ ดงันัน้เมือ่มคีวามตอ้งการใชเ้ทคโนโลยเีหล่านี้
สูงขึน้ จงึจ าเป็นทีจ่ะต้องมกีารพฒันาอุปกรณ์ต่างๆ   
ที่ใช้ในอวกาศ ให้มีประสิทธิภ์าพสูงและดูแล
บ ารุงรกัษาได้ง่าย  แต่ในอวกาศการดูแลบ ารุงรกัษา
อุปกรณ์ต่างๆ เป็นเรื่องที่ยากมคี่าใชจ้่ายค่อนขา้งสูง
แลมสีภาพแวดลอ้มทีไ่ม่เอือ้อ านวยต่อการท างานของ
นกับนิอวกาศ เมือ่ตอ้งท าการซ่อมแซมอุปกรณ์ ดงันัน้
จงึเกดิแนวคดิในการใชหุ้่นยนต์เขา้ไปท างาน ในการ
ดแูลรกัษาอปุกรณ์แทนนกับนิอวกาศ[1]  
 ซึ่งปจัจุบันมีนักวิจัยท าการวิจัยหุ่นยนต ์       
ทีส่ามารถน าไปใชใ้นอวกาศอย่างแพร่หลาย เพื่อใช ้  
ในการดูแลรักษาอุปกรณ์ที่อยู่ในอวกาศ ให้ท างาน
อย่างมีประสิทธ์อยู่ตลอดเวลา แต่เนื่องจากยังพบ
ปญัหาทีเ่กดิขึน้ การเคลื่อนทีใ่นอวกาศต้องการเชื่อ
เพลงิเหลวในการขบัดนัใหหุ้น่ยนตม์กีารเคลื่อนทีไ่ปยงั
เ ป้าหมายที่ต้องการ แต่ของเหลวนั ้นมีน ้ าหนัก
ค่อนขา้งมากซึ่งเป็นเรื่องยากในการเติมเชื่อเพลิงให้
หุ่นยนต์ในอวกาศ ดงันัน้จงึเกดิแนวคดิในการใชเ้ชอืก
หลายเสน้เป็นอปุกรณ์ขบัเคลื่อนหุน่ยนต์แทนเชื่อเพลงิ
เหลว[1] โดยการใชเ้ชอืกหลายเสน้แทนเชื่อเพลงิเหลว 
ท าใหหุ้น่ยนตส์ามารถเคลื่อนทีไ่ดส้ะดวกและรวดเรว็ 
 จากการศึกษารูปแบบการควบคุมหุ่นยนต์   
ที่ข ับ เคลื่อนด้วยเชือกหลายเส้น [2] ด้วยวิธีการ 
Trajectory Optimization เป้าหมายของการควบคุม
หุ่นยนต์ดว้ยวธินีี้คอื ตอ้งการใหหุ้่นยนต์เดนิทางไปยงั
เป้าหมายทีก่ าหนดโดยใชร้ะยะทางและเวลาน้อยทีสุ่ด  
แต่พบว่ าวิธีการนี้ ย ังต้องใช้ม นุษย์ช่ วย ในการ
ค านวณหาค่าพารามเิตอร์ส าหรบัควบคุมหุนยนต์และ
การหาค่าพารามเิตอร์มกีารค านวณค่อนขา้งซบัซ้อน

และใชเ้วลาคอ่นขา้งนาน (Setup Time) ดงันัน้หุน่ยนต์
จงึไม่สามารถควบคุมใหหุ้่นยนต์ท างานไดอ้ตัโนมตัิ[2] 
เ พ ร า ะ ยั ง ต้ อ ง ใ ช้ ม นุ ษ ย์ ช่ ว ย ใ น ก า ร ค า น วณ                 
หาคา่พารามเิตอร ์

ดงันัน้จงึได้เกดิการเสนอวธิกีารใหม่โดยการ
ประยกุตใ์ชว้ธิกีาร Local Potential Method ส าหรบัใช้
ในควบคุมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ที่เคลื่อนที่ด้วย 
เชือกหลายเส้นนัน้จะใช้หลกัการพื้นฐานของวิธีการ           
Potential Method  

2. โมเดลของหุ่นยนต์ 
2.1 โครงสร้างของหุ่นยนตค์วบคมุด้วยเชือกหลาย
เส้น (Multi-Tethered-Robot: MTR) และหลกัการ
ท างาน 

ส่วนประกอบของหุ่นยนต์ทีค่วบคุมดว้ยเชอืก
หลายเส้นดังแสดงในรูปที่ 1 จะประกอบด้วยส่วน
หลักๆอยู่สามส่วนคือ ตัวหุนยนต์ ตาข่าย และ
ดาวเทยีม โดยตาข่ายจะมลีกัษณะเป็นสามเหลี่ยม 
ด้านเท่า และมดีาวเทยีมทัง้สามดวงจะตดิอยู่ทีป่ลาย
ของสามเหลีย่มทัง้สามดา้น ในส่วนของตวัหุ่นยนต์จะ
ประกอบด้วยเชอืกสามเส้นผูกติดกบัรอกที่อยู่บนตัว
หุ่นยนต์และปลายอีกข้างหนึ่งของเชือกจะผูกติดที่
ดาวเทยีมทัง้สามดวง 

 
รปูท่ี 1 สว่นประกอบของหุน่ยนต์(MTR)[2] 

 เนื่องจากตาข่ายมีความยืดหยุ่นลอยอยู่ใน
อวกาศซึ่งปราศจากแรงภายนอกมากระท ากับตัว       
ตาข่ายดังนัน้ เพื่อให้ตัวตาข่ายมีกางอยู่ตลอดเวลา 
ดงันัน้จงึให้ดาวเทยีมทัง้สามดวงเคลื่อนทีเ่ป็นวงกลม 
เนื่องจากดาวเทยีมทัง้สามดวงผกูตดิอยูท่ีป่ลายทัง้สาม
ของตาข่ายท าให้เกิดแรงหนีศูนย์กลาง(Centrifugal 
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Force) และจากอทิธพิลของแรงหนีศนูยก์ลางจะท าให้
ตาขา่ยกางอยู่ตลอดเวลา หลกัการท างานของหุ่นยนต์
เมื่อต้องการให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งที่
ตอ้งการ สามารถท าไดโ้ดยท าการควบคมุเชอืกทัง้สาม
เสน้เพื่อใหหุ้่นยนต์เคลื่อนที ่โดยการควบคุมเชอืกทัง้
สามเส้นนัน้จะใช้รอกที่ติดอยู่บนหลังของหุ่นยนต์ใน
การสัง่ปล่อยเชอืกและเกบ็เชอืก 
2.2 โมเดลของหุ่นยนต ์  
 การเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์ทีค่วบคุมด้วยเชอืก
หลายเสน้จะเป็นดงัสมการต่อไปนี้ 

{
 

 
 ̈      ̇    

                    

                                         

 ̈      ̇    
                    

                                        

                             

(1) 
ซึ่ง             เป็นมุมของเชอืกทัง้สามเส้นนิยาม
ตามรูปที ่2 ในส่วนของ    เป็นมวลของหุ่นยนต์และ 
             เป็นแรงตงึเชอืกทัง้สามเสน้โดยทีแ่รงตงึ
เชอืกทัง้สามเสน้จะถกูจ ากดัเงือ่นไข                

{
 
 

 
          

√      

  
 

             
 √      

 
 

 
  

  

            
 √      

 

 
  

 

                                                      (2) 

ต าแหน่งและความเรว็ของหุน่ยนต์(State vector) 
                                  (3) 
สมการควบคมุเสน้เชอืก(Control function) 
                                                                     (4) 
คา่เริม่ตน้ต าแหน่งและความเรว็ของหุน่ยนต์ 
(Initial condition) 

{
 (  )      (  )    

       (  )        (  )     

           (5) 

คา่สดุทา้ยต าแหน่งและความเรว็ของหุน่ยนต์ 
(Terminal condition) 

{ 
 (  )      (  )    

       (  )        (  )     

                (6) 

ขอ้จ ากดัทีข่อบ(Boundary Constrain)เพื่อใหหุ้่นยนต์
อยูภ่ายในตาขา่ยรปูที ่3 เป็นไปตามสมการ 

{
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                                       (7) 

ผลบวกของความยาวเชือกสองด้านจะมคี่ามากกว่า
ดา้นทีเ่หลอืของตาขา่ยเป็นไปตามสมการ 
                                            (8) 

{
 
 

 
    

 

 
    

 

 
 

       
 

 
 

 

 
       

                  (9) 

และ 

{

     

     

     

                        (10) 

โดยที ่

{

             

             
             

                 (11) 

ตารางท่ี 1 แสดงคา่พารามเิตอรท์ีใ่ชใ้นระบบ 
Size of Furoshiki net ( ) 500 [m] 
Mass of CFS   (  ) 1000 [kg] 
Mass of MTR (  ) 100 [kg] 
Angular velocity ( ) 1 [rpm] 
Tether minimum length (     

) 0.01 [m] 
Tether maximum length (     

) 500 [m] 
  

3.โมเดลของเชือกและตาข่าย 
 ในหัวข้อนี้ จะท าการพิจารณาโมเดลของ     
แรงตงึเชอืกทีเ่กดิขึน้ในระบบ โดยทีจ่ะท าการพจิารณา
สมการสมดุลสถติ(Static force equilibrium) เพื่อให้
ง่ายต่อการพิจารณา จะพิจารณาเชือกที่เชื่อมต่อ
ดาวเทยีมทัว้สามดวงเขา้ด้วยกนัเป็นเชอืกเพยีงเส้น
เดยีวดงัแสดงในรปูที ่1 ซึง่แรงตงึเชอืกทัง้สามเสน้ควร
จะมคี่าเท่ากบัแรงหนรศนูย์กลาง(Centrifugal Force) 
ดงัสมการต่อไปนี้ 
            

 

 
   

                     (12) 
 โดยที่    คือมวลของดาวเทียมทัง้สามตัว     
  คืออตัราการหมุนของตาข่ายและ   คือความยาว
เชอืกทีผ่กูตดิกบัความเทยีมทัง้สามเสน้ 
 ส าหรบัรูปหลายเหลี่ยม สามารถหาแรงทีท่ า
ใหต้าขา่ยสมดุลไดด้งัสมการต่อไปนี้ 
            

 

 
   

  
 

    (
  
 

)
                                    (13) 

โดยที ่   คอืคา่มมุภายในของรปูหลายเหลีย่ม 
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 เ พื่ อ ใ ห้ ต า ข่ า ย ส า ม า ร ถ ค งตั ว เ ป็ น รู ป
สามเหลี่ยมได้แรงที่กระท าต่อตาข่ายควรจะมีค่า    
เป็นบวก ผลรวมของแรงตึงเชือกและแรงดึงของ       
ตาข่ายต้องมคี่าเท่ากบัแรงหนึศูนย์กลางที่กระท าต่อ
ดาวเทียมทัง้สามดวงซึ่ง เงื่อนไขขอบ (Boundary 
conditions) ของแรงตงึเชอืกจะแบ่งออกเป็นสองกรณี
ดงัต่อไปนี้ 
3.1 กรณีที ่1 
 ในโมเดลนี้ผลรวมของแรงทีเ่กดิขึ้นกบัเชอืก
และแรงที่เกิดจากแรงหนีศูนย์กลางควรจะมีค่า     
เทา่กบัศนูยด์งัสมการต่อไป 
                   (             )                     

                                               
                   (             )                     

                                                        (14) 
 โดยที่    คอืแรงหนีศูนย์กลาง(Centrifugal 
force)    คือแรงตึง เชือกที่กร ะท าต่ อดาว เทียม          
ทัง้สามดวง 
 แรงตึงเชือกควรจะมีค่าเป็นบวกเพื่อรกัษา
รูปร่างของตาข่ายให้เป็นสามเหลี่ยมอยู่ตลอดเวลา    
ซึง่เป็นไปตามสมการต่อไปนี้ 
       

                          

                   
   

                      (      ) 

                            (      )                (15) 

 

   {
| |             

| |               
                           (16) 

โดยที ่
   

         

   (      )
 

   
         

   (      )
             (17) 

   
      

  
 

                 
      

  
 

 

3.2 กรณีที ่2 
 เมื่อพจิารณาแรง   ,      ทีก่ระกบัดาวเทยีม
ทัง้สามดวงพร้อมกนัควรจะมคี่ามากกว่าศูนย์เป็นไป
ตามสมการ 
     (      )         (      )                                 (18) 
และเงือ่นไขบงัคบัทีข่อบจะไปดงัสมการ 

     (      )         (      )     
  

 

    (
  
 

)
      (19) 

จากสมการที่ 15,16,17 และ 19 เป็นอสมการ    
ข้อจ ากดัที่ไม่เป็นเชิงเส้น(Nonlinear Inequalities 
Constraints)ซึ่งเป็นแรงสมดุล ที่ได้จากเชือกและ      
ตาข่าย เมื่อเทียบกับข้อบังคับของแรงตึงเชือก        
แล ะข้อ จ า กัดทาง เ รข าคณิ ตซึ่ ง ส ามารถสร้ า ง
ความสมัพนัธเ์ป็นไปดงัสมการที(่7,8,9) ดงัรปูภาพที ่2 
และ 3 

 
 

รปูท่ี 2 แสดงการก าหนดมมุ(        )[2] 

 
รปูท่ี 3 แสดงตวัแปรก าหนดขอบเขต[2] 

4. วีธีการ Potential Method 
 แนวคิดจากวิธีการ Potential Method                   
วธิกีารนี้เกดิขึน้จากความตอ้งการใหหุ้่นยนต์สามารถ
เคลื่อนทีห่ลบหลีกสิง่กดีขวาง ระหว่างทางที่หุ่นยนต์
ก าลังเคลื่อนที่เพื่อไปยังเป้าหมายที่ถูกก าหนดไว้
วธิกีาร Potential Method นี้เป็นการก าหนดใหพ้ลงั ณ 
จุดทีม่สี ิง่กดีขวางอยูบ่นเสน้ทางทีหุ่น่ยนตเ์คลื่อนทีม่คี่า
สูงมากๆ เพื่อใหหุ้่นยนต์สามารถรบัรู้ว่ามสีิง่กดีขวาง
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อยูใ่นเสน้ทางทีก่ าลงัเคลื่อนที ่และเตรยีมการหลบหลกี
สิง่กดีขวา้งนัน้ หรอืเป็นการสรา้งหลุมพลงังานดงัรปูที่ 
4 เพือ่ใหหุ้น่ยนตพ์ยายามเดนิไปทีจุ่ดต ่าทีส่ดุเสมอโดย
การก าหนดใหจุ้ดทีต่อ้งการใหหุ้่นยนต์เคลื่อนทีไ่ปเป็น
จุดต าทีส่ดุของหลุมพลงังาน[3,4,5]  

 
รปูท่ี 4 แสดงลกัษณะของ Potential Field 

4.1 วิธีการ Local Potential Method 
วธิกีาร Local Potential Method นี้จะใช้

แนวคดิพื้นฐานเดยีวกบัวธิกีาร Potential Method     
แต่ในทีน่ี้  จะพจิาณาแคพ่ืน้ทีใ่กล้ๆ เท่านัน้โดยใหพ้ืน้ที่
นัน้มีลักษณะเป็นแค่พื้นที่ของกรวย(Cone) และจะ
สร้างหลุมพลังงานขึ้นมาภายในกรวยนี้ (Equilibrium 
points) เพื่อ ให้หุ่ นยนต์ เคลื่ อนที่อยู่ภายในหลุม
พลังงานนั ้น และภายใต้สมมุติฐานว่าในอวกาศ
หุ่นยนต์ถูกรบกวนด้วยสภาวะรอบขา้งอยู่ตลอดเวลา
เช่น ลมสุรยิะ(Solar Wind) และอทิธพิลจากแรงหนี
ศนูยก์ลาง(Centrifugal Force) จงึส่งผลใหหุ้่นยนต์ไม่
สามารถอยู่นิ่งได้ มีการขยบั ไปมาอยู่ตลอดเวลา     
ท าใหเ้กดิการเคลื่อนที่ใกล้เคยีงการเคลื่อนที่แบบสุ่ม
(Random)ดงัรปูที ่5  

 

รปูท่ี 5 แสดงรปูแบบการเคลือ่นทีแ่บบสุม่(Random) 

 
รปูท่ี 6 แสดงการก าหนดพืน้ทีใ่นการสรา้ง  
          Local Potential Field 
 จากรปูที่ 6 เมื่อ   คอืความยาวของกรวย      
และ    คอืมุมกรวย (Cone Radius) เทยีบระหว่าง
พกิดัของหุนยนต์และเป้าหมาย เพื่อก าหนดขอบเขต
พื้นที่ของหุ่นยนต์ ในการทดลองนี้ จะก าหนด        
ค่า     และ      องศา ในส่วนของงานนี้จะละ
การพจิารณาค่าของ   และ    จะท าการพจิารณา      
ถงึผลกระทบและ อทิธผิลของสองตวัแปรนี้ในอนาคต
ต่อไป 

 
รปูท่ี 7 แสดงเวกเตอรข์องแรงดงึกลบั(    ) 

 แรงดงึทีเ่กดิจาก Local Potential เป็นแรงซึง่
เกดิจากความสมัพนัธ์ระหว่างระยะทางของจุดสมดุล
(Equilibrium point) และต าแหน่งของหุ่นยนต์ ณ 
ขณะนั ้น (Current position) ซึ่งแรงที่เกิดขึ้น
เปรยีบเสมอืนพืน้ทีเ่ลก็ของ Potential Field ในรปูที ่8 
ซึง่เป็นจุด Local point  และแรงตงึทีเ่กดิจาก Local 
Potential จะเป็นแรงที่กระท าต่อหุ่นยนต์เพื่อไม่ให้
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หุ่นยนต์เคลื่อนที่ออกไปไกลมากจากต าแหน่งสมดุล    
ทีไ่ดท้ าการก าหนดคา่ไวด้งัแสดงในรปูที่ 7 และเป็นดงั
สมการ 
      ‖  ⃗   ⃗ ‖                                   (20)                
โดยที ่ 
 ⃗  *

  

  
+,  ⃗  *

   

   
+   

เมือ่ (     )    คอื ต าแหน่งปจัจุบนัของหุน่ยนต ์
      (       ) คอื ต าแหน่งของจุดสมดุล 
                           คอื คา่คงที ่
 ดงันัน้จงึประยุกต์ใชว้ธิกีาร   Local Potential 
Method กบัระบบดงัทีก่ล่าวมาแลว้ในหวัขอ้ที ่2 และ 3 
4.2 ตัวอย่างการเค ล่ือนท่ี ด้วยวิ ธีการ  Local 
Potential Method 

วธิกีาร Local Potential Method เมื่อก าหนด
เ ป้ าหมายที่ ต้ อ งกา ร ให้หุ่ น ยนต์ เ คลื่ อนที่ ต าม             
พฤติกรรมของหุ่นยนต์ๆ จะมีการเคลื่อนที่แบบสุ่ม 
และจะมคีวามน่าจะเป็น ครัง้หนึ่งทีหุ่่นยนต์จะเคลื่อนที่
เขา้ไปอยูใ่นทศิทางของเป้าหมายหรอือกีนัยยะหนึ่งคอื
หุ่นยนต์เคลื่อนทีเ่ขา้ไปอยู่ในพืน้ทีก่รวย(Cone Area)
ต่อมาจะท าการสร้างหลุมพลังงานขึ้นมาใหม่ โดย
ก าหนดจุดใหมท่ีหุ่น่ยนตเ์คลื่อนทีเ่ขา้ไปนี้เป็นจุดสมดุล
จุดใหม่(                 ) ดงัรูปที ่ 8 และส่งผลให้
หุ่นยนต์เคลื่อนทีแ่บบสุ่มอยู่ภายในหลุมพลงังานทีถู่ก
สรา้งขึน้มาใหม่ และจะเป็นเช่นนี้ไปเรื่อยๆจนหุ่นยนต ์
สามารถเคลื่อนทีถ่งึเป้าหมายทีถ่กูก าหนดดงัรปูที ่8 

 

รปูท่ี 8 แสดงลกัษณะเดนิทางของหุน่ยนตโ์ดยใช้
วธิกีาร Local Potential Method 

5. ผลลพัธ ์
 จากรปูที ่9 จะพบว่าหุ่นยนต์สามารถเดนิทาง
ไปยงัเป้าหมายทีก่ าหนดได้อย่างถูกต้อง และเมื่อท า
การทดลองโดยการเปลี่ยนจุดเป้าหมายเป็นจุดอื่นๆ  
ซึง่หุ่นยนต์กส็ามารถเคลื่อนทีไ่ปถงึจุดหมาย และจาก
รูปที่ 10 จะพบว่าแนวการคลื่อนทีแ่ละการเปลี่ยนจุด
สมดุลมลีกัษณะคลา้ยกบัรปูที ่8 

 
รปูท่ี 9 แสดงผลการทดลองดว้ยวธิกีาร  

                   Local Potential Method 

 
รปูท่ี 10 แสดงเสน้ทางการเคลื่อนทีข่องหุน่ยนตแ์ละ 
           จุดสมดลุ(Equilibrium points) 

6. สรปุผลการทดลอง 
จากผลการทดลองจะพบว่าหุนยนต์สามารถ

เคลื่อนที่ถึงเป้าหมายที่ถูกก าหนดได้อย่างถูกต้อง  
และเนื่องจากวิธีการ Local Potential Method            
ไม่มีความซับซ้อนในการค านวณจึงใช้เวลาและ
ทรัพยากรของระบบประมวลผลไม่มาก และไม่
จ าเป็นตอ้งมมีนุษยช์่วยในการค านวณค่าพารามเิตอร์
ใหเ้มือ่ตอ้งการไปยงัเป้าหมายใหม่ แต่จะพบว่าวธิกีาร
นี้ ย ัง ไม่ ส ามารถคาด เดา เวลา ในการ เคลื่ อนที ่          
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ของหุน่ยนตไ์ดว้่าจะใชเ้วลามากน้อยเพยีงใดเพื่อไปให้
ถึงยังเ ป้าหมายซึ่งในอนาคตจะท าการปรับปรุง          
ในส่วนนี้ต่อไปและท าการพจิาณาค่า r และ   ดงัทีไ่ด้
กล่าวไวใ้นหวัขอ้ที ่4.1  

ซึ่งภายใต้สมมุติฐานที่กล่าวมาแล้วข้างต้น 
เป็นตวัชีว้่าวธิกีาร Local Potential Method อาจจะ
เป็นหนึ่ งในวิธีการอื่นๆที่สามารถท าให้หุ่นยนต์
ขบัเคลื่อนดว้ยเชอืกนี้สามารถท างานไดอ้ยา่งอตัโนมตั ิ
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