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ปัจจุ บนั หุ่น ยนต์ได้ถูกน ำไปใ ชป้ระ โยชน์ก ันอย่ำ ง

กวำ้งขวำงในระบบกำรผลิตหลำยชนิดเพรำะว่ำหุ่นยนต์ช่วย
เพิ่มอตัรำกำรผลิตและประสิทธิภำพให้ขึ้นสูง แต่ย ังมี หุ่นยนต์
อีกชนิดหน่ึงที่เ รียกว่ำ “Mobile Robot” หุ่นยนต์ชนิดน้ี ส่วน
ใหญไ่ดถู้กน ำไปใชใ้นงำนด้ำนอวกำศ โดย หุ่นยนต์เหล่ำน้ี
สำมำรถท  ำงำนในส่ิงแวดล้อมที่หลำกหลำยและสำมำรถ
เคล่ือนที่ไปบนพื้นผิวที่หุ่นยนต์เ คล่ือนที่ด้วยล้อท ัว่ไปไม่
สำมำรถท  ำงำนได ้สถำบนัวทิยำกำรหุ่นยนต์ภำคสนำม(FIBO) 
แห่ง มหำวทิยำลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลำ้ธนบรีุ ก  ำลังท  ำกำร
ออกแบบหุ่นยนตท์ีม่ีควำมสำมำรถดงักล่ำวโดยใชช้ื่อว่ำ Frame 
Walker หลงัจำกนั้นเรำจะใชหุ่้นยนต ์ Frame Walker  ในกำร
ทดลองเพื่อกำรวจิัยและพฒันำกำรเคล่ือนทีใ่นบริเ วณที่มีพื้นที่
ทีไ่ม่ม ัน่คงและมีกำรเปล่ียนแปลงอยู่เสมอ 
 
 หุ่นยนตน้ี์ประกอบด้วยส่วนหลักๆ 2 ส่วน คือ ส่วน T-
frame ประ กอบด้วย ข ำ  3  ข ้ำ ง  และ ส่วน  Body-frame 
ประกอบดว้ยขำ 4 ขำ้ง ในแตล่ะข ั้นตอนของกำรเคล่ือนที่จะมี 
1 องศำอิสระ โดยส่วน T-frame จะสำมำรถเล่ือนไดใ้นลกัษณะ
เชงิเสน้หรือหมุนโดยจะสมัพนัธ์กบัส่วน Body-frame เมื่อส่วน 
T-frame เล่ือนส่วน Body-frame จะเคล่ือนที่ตำมกำรเคล่ือนที่
ของส่วน T-frame ซึ่งบำงกรณีหุ่นยนต์อำจตอ้งเคล่ือนที่โดย
กำรหมุนไปในทศิทำงตำ่งๆ  แรงจูงใจในกำรสรำ้งหุ่นยนต์ตวั
น้ีเพื่อเป็นกำรศึกษำกำรเคล่ือนทีโ่ดยกำรเดินแบบกึ่งอัตโนมัต ิ
โดยกำรเคล่ือนทีข่องหุ่นยนตจ์ะสั่งงำนโดยมนุษย์  ซึ่งจะถูก
ควบคมุดว้ยระบบ Close-Loop Control มอเตอร์แต่ละตวัจะมี
กำรส่งสัญญำณณกลับมำด้วย  Encoder ของมอเตอร์ที่อยู่ที่
ปลำยเพลำ และมี Limit Switches ติดต ั้งที่ทุกขำของหุ่นยนต์
เพื่อส่งสญัญำณเมื่อขำหุ่นยนตส์มัผสัพื้น 

 
 

 

 
ภำยในโครงกำรน้ีเรำจะท  ำกำรวจิัยเพื่อเป็นพื้นฐำนในเร่ือง

ของกำรก  ำหนดควำมชำญฉลำดของหุ่นยนตเ์พื่อให้รู้ต  ำแหน่ง
และอุปสรรคต่ำงบนพื้นดิน  ระหว่ำงกำรส ำรวจหุ่ นยนต ์
Frame Walker ตอ้งมีควำมสำมำรถเพียงพอเพื่อหลีกเล่ียง 
 

อุปสรรคตำ่งๆ ดังนั้ นเ รำตอ้งก  ำหนดดรรชนีของควำม
ยำกล ำบำกเพื่อกำรส ำรวจ ระหว่ำงข ั้ นตอนกำรออกแบบ 
ปริมำณทีไ่ดจ้ำกกำรวดัน้ีจะน ำไปใชใ้นกำรก  ำหนดกลไกกำร
ท  ำง ำนข องหุ่ นยนต์ Frame Walker เ กณฑ์คือดัชนีของ
ควำมสำมำรถซึ่งตอ้งมำกกวำ่ดชันีของควำมยำกล ำบำกส ำหรับ
กำรส ำรวจ ควำมถูกตอ้งของดัชนี น้ีจะถูกตรวจสอบด้วยกำร
ทดสอบและจ ำลองดว้ยคอมพิวเตอร์ 
 
 หุ่นยนต ์Frame Walker น้ีจะเ ป็นแนวทำงของกำรสร้ำง
เคร่ืองจักรทีก่  ำลงัวำงแผนเพื่อน ำไปส ำรวจเหมืองแร่ระเบิด
ตำมชำยแดนไทยกมัพูชำ ซึ่ง FIBO จะท  ำงำนร่วมกบักองทพั
ไทยเพื่อสรำ้งหุ่นยนตท์ีน่ ำไปใชง้ำนจริง 
 

 
 

รูปภำพของหุ่นยนต ์Frame Walker 
 


