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บทคัดยอ 
งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคในการสรางหุนยนตที่มีความสามารถ

เคลื่อนที่ไดทั้งบนพื้นที่ขรุขระและพื้นเรียบ หุนยนตไฮบริดจน้ีมีการ
เคลื่อนที่ผสมผสานกันระหวางการเคลื่อนที่ของขา และ ลอ โดยขาจะ
เปนสวนที่ชวยในการเคลื่อนที่บนผิวขรุขระ และ ลอเปนการเคลื่อนที่บน
ผิวเรียบ การออกแบบและสรางหุนยนตไฮบริดจอันประกอบ ดวยขาคู
หนา 1ชุดและลอ 1 คู ที่เคลื่อนที่ตามติดตั้งทางดานหลัง การเคลื่อนที่
โดยขาคูหนาเปนตัวผลักดันใหตัวหุนยนตเคลื่อนที่ไปขางหนาหรือเลี้ยว
ซายขวา แนวคิดของการสรางหุนยนตไฮบริดจน้ีมาจากการใชขาคูหนา
เพื่อชวยในการเคลื่อนที่ของแมลง สวนลอดานหลัง เปนลอที่หมุนโดย
อิสระไมมีการตอกับชุดขับใดๆ ขาคูหนาประกอบดวย กลไกทาง
เครื่องจักรกลชุดกานโยง 6 กาน และ ชุดกานโยง 4 กาน โดยขาแตละ
ขางขับเคลื่อนดวย มอเตอรไฟฟาขนาดจิ๋ว 2 ตัว รวมทั้งหมดใชมอเตอร 
4 ตัว การควบคุมการเคลื่อนที่ใช ชุดกลอง Stampbox  คามุมการ
เคลื่อนที่ของขาถูกวัดโดยตัวตานทานปรับคา (potentiometer) สวนใน
การสัมผัสพื้นของขาใช สวิทชเปดปด เปนตัวบงบอกสถานะของขาวา
อยูในชวงจังหวะสัมผัสพื้น หรือ ชวงจังหวะกาว หุนยนตไฮบริดจน้ีมี
ขนาด ความยาวประมาณ 14 เซนติเมตร ความกวาง 7 เซนติเมตร (ไม
รวมลอสองขาง ที่ยื่นออก ขางละ 4 เซนติเมตร) และ สูง 9 เซนติเมตร 
และมีนํ้าหนักเพียง 280 กรัม ไมรวมแบตเตอรี   

 
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 

ในปจจุบันน้ีไดมีการพัฒนางานวิจัยและพัฒนาหุนยนตเคลื่อนที่
แบบตางๆ เพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไดในสภาวะแวดลอมแตกตางใน
ธรรมชาติ ในการศึกษาเบื้องตนแสดงใหเห็นวาการเคลื่อนที่ของ 
หุนยนต สามารถอธิบายใหเขาใจไดดีข้ึนดวยหลักการของชีววิทยาและ
ระบบกลไก   

ที่ประเทศ สหรัฐอเมริกา Raibert และคณะ ประสบผลสําเร็จในการ
สรางหุนยนต 1 ขา และ 4 ขา และหุนยนตกระโดด โดยการรวมความรู
ดานชีววิทยา และ พลศาสตรของกลไกหุนยนต [1] ที่ Case Western 
Reserve University ไดสรางหุนยนตแมลง 6 ขาคลายแมลงสาบ [2], 
[3] นักวิจัยที่ Ohio State University สราง ASV (Adaptive 



 
 

Suspension Vehicle) ซ่ึงเปนยานพาหนะ 6 ขา ออกแบบมาเพื่อ
สนับสนุนการเคลื่อนที่บนพื้นผิวที่มีรูปรางไมแนนอน [4], [5] 

งานที่ไดกลาวมาแสดงใหเห็นวาการเคลื่อนที่โดยใชขามีความ
คลองตัวสูง ในการหลบหลีกส่ิงกีดขวางบนพื้นที่กวางๆไดดี อยางไรก็
ตามยานยนตที่ใชลอเคลื่อนที่ก็สามารถเคลื่อนที่ไปไดเร็วบนพื้นผิวเรียบ 
นักวิจัยที่ Tohoku University ที่ญ่ีปุน ใชแนวความคิดของการรวมทั้ง
ลอและขาเขาดวยกัน เพื่อพัฒนาเปน หุนยนต ขา-ลอ เพื่องานสํารวจ 
[6], [7] ในรายงานนี้ไดใชหุนยนตลอ-ขาเพื่อการแกไขปญหา โดยหุน
สามารถเคลื่อนที่ไดรวดเร็วโดยใชลอและสามารถเดินบนผิวขรุขระโดย
ใชขา 

 
2. Biological Observation 
 งานนี้ไดใชหลักชีววิทยารวมกับการเคลื่อนที่ของขาแมลง เพื่อใช
ในการออกแบบขาหุนยนต จุดเดินของแมลงก็คือมันเปนหลายๆสวน 
จุดหมุนแตละสวน สามารถมี 1 องศาอิสระหรือมากกวาได ทําใหการ
เดินเปนไปอยางมีประสิทธิภาพ โดยพื้นฐานของแมลงจะมี 6 ขา คูกัน
ตรงขามลําตัว [8] แสดงในรูปที่ 1 แสดงแผนภาพของขาบนลําตัว 
เน่ืองจากเบื้องตนของการออกแบบกลไก 2 สวนของขาหลักคือ femur 
และ tibia ดังแสดงในรูป  

รูปที่ 1 แสดงสรีระของแมลง 
 

หุนยนตในงานนี้ใชหลักการชีววิทยาเบื้องตน คือใช 2 ขาหนา ยก
ไปมาเพื่อการกาวเดิน การเดินแบบนี้ เปนแรงบันดาลใจในการสราง
ออกแบบหุนยนต รูปที่ 2 แสดงการเคลื่อนที่ของ 2 ขาหนาตามการเดิน
ของแมลง 

 
รูปที่ 2 แสดงรูปการกาวขาของแมลง   

 
3. Design  
 กลไกของหุนยนตมีความสําคัญกับกลไกควบคุม การเคลื่อนที่
เหมือนกับแมลงโดยที่ลําตัวถูกรองรับดวยขา ออกแบบเปนสององศา
อิสระ(Degree of freedom; DOF) เพื่องายแกการควบคุม  
 หุนยนตมี 2 ขาหนา มีฟงกชันการทํางานเหมือนกับขาแมลง ที่
แสดงในรูปที่ 2 อยางไรก็ตาม หุนยนตไดถูกออกแบบมาใหมีการ
เคลื่อนที่แบบเบ้ืองตน 
 ขาหนาแตละขางถกูออกแบบใหมี 2 องศาอิสระ การเดินดวยขาจะ
ทําใหหุนยนตเคลือ่นที่ไปบนพื้นขรุขระได หุนยนตจะมีความสามารถ ที่

จะเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางขนาดใหญ และเดินทางไดเร็วข้ึนและใช
พลังงานนอยลง 

  
รูปที่ 3 แสดงภาพการออกแบบขาหุนยนต 

 
มุมมองจากดานหนาของขา มีรูปรางเปนแบบ Six-bar linkage ดังแสดง
ในรูปที่ 4 ซ่ึงตอกับมอเตอรทดเฟองไปส่ังใหชิ้น 3 เคลื่อนที่ข้ึนลง 
ลักษณะของกลไกแบบนี้เรียกวา four-bar linkage ดังแสดงในรูปที่ 5  
รูปที่ 6 แสดงการเคลื่อนที่ของ สองขาหนา ขาสามารถขยับได 
โดยรวม 90  ํ จากมุมมองดานบนและ 90  ํ จากมุมมองดานหนา  

 

 
รูปที่ 4 แสดงมุมมองของตัวหุนยนต 

 
หุนยนต hybrid ขา-ลอ แสดงในรูปที่ 8 มีขนาดยาว 14 ซม. กวาง  
7 ซม. (ไมรวมฐานลอแตละขางไปอีกขางละ 4 ซม.) สูง 9 ซม. 



 
 

 
รูปที่ 5 แสดงภาพจริงของตัวหุนยนต 

4. Control  
 ตัวควบคุมถูกนํามาพัฒนาสําหรับควบคุมขาหนาแบบ Simple 
feed-forward controller , เขียนคําสั่งบน basicstamp ของ Pallorax 
สงสัญญาณ 5 vdc ใหกับมอเตอรเกียร 12GW ของ Teraware, Inc 
จากญ่ีปุน เพื่อมาขับคันชัก ใหหมุนไปมาทวนเข็มและตามเข็มนาฬิกา 
 มีมอเตอรรวม 4 ตัว โดยติดตั้งที่ขาขางละสองตัว ลอหมุนโดยแรง
ขับจากสองขาหนา ตัวควบคุม รับสัญญาณ feed back โดยใช 
Potentiometer และใช foot sensor เปนสวิชตกดติดปลอยดับ เพื่อ
ตรวจสอบการสัมผัสพื้น 
 

 
รูปที่ 7 แสดงแผนผังการควบคุมหุนยนต 

 
5. Experimental and Results   
 การทดลองที่ทําบนหุนมีสองแบบ อันดับแรกทดสอบ การเดินที่มี
ลักษณะเหมือนแมลง จากการทดสอบ ไดความเร็วประมาณ 10 cm/s 
ตามรูปที่10 ความสําเร็จในการสรางหุนยนตไฮบริดจ การทดสอบแสดง
ใหเห็นวาหุนยนตสามารถเดินบนที่ไมเรียบ 

 
รูปที่ 8 แสดงการทดสอบการเคลื่อนที่ของขาหุนยนต 

 

รูปที่ 9 แสดงกราฟการเคลื่อนที่ของขาหุนยนต 
 

ซ่ึงในการทดลองนี้ไดใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปบนผา หุนยนตน้ีสามารถ
เคลื่อนที่ไดดวยความเร็ว 10 cm/s ขาหุนยนตเคลื่อนที่เหมือนกับขา
หนาของแมลง  

เปรียบเทียบการเดินที่ออกแบบกับการทดลองจริง ตามรูปที่ 9 
โดยเสนกราฟแสดงมุมของจุดหมุนที่ขาเปลี่ยนแปลงไปตามเวลา สังเกต
ลักษณะของกราฟการเดินออกแบบ(design) กับ การเดินจริง(actual) มี
ความแตกตางกันเน่ืองจากตองมีขาใดขาหนึ่งที่รองรับนํ้าหนักตัวของ
หุนยนตอยูตลอดเวลา 

งานตอไปท่ีเรากําลังจะทําการทดสอบคือทดลองใหหุนยนต
เคลื่อนที่บนพื้นเอียงหรือส่ิงกีดขวาง 
 
6. Conclusion  
 ในการออกแบบและสรางหุนยนตไฮบริดจน้ีถือวาไดรับความสําเร็จ
ในระดับหน่ึงตามวัตถุประสงคที่ไดตั้งไว ยังคงมีปญหาในสวนของเรื่อง
ชิ้นสวนบางชิ้นของหุนยนต ที่ยังไมสามารถทํางานไดเต็มประสิทธิภาพ 
และเร่ืองของนํ้าหนักตัวของหุนยนตเน่ืองจากแบตเตอรี่ ในสวนของการ
ทดลองแสดงใหเหน็ไดวาตัวหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไดตามที่ตองการ 
แตยังมีจุดดอยอยูบางอันเน่ืองมาจากการออกแบบกลไก ในการพัฒนา
โปรแกรมที่ใชในการควบคุมตัวหุนยนตจะสามารถเพิ่มขีดจํากัดในการ
ทํางานของหุนยนตได 
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