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บทน า 
 คุณลักษณะของหุ่นยนต์ทรงกลมตัวน้ี สามารถ
เคล่ือนท่ีดว้ยการกล้ิงและการกระโดดไดค้ลา้ยคลึงกบั
ลูกบอลทัว่ไปโดยใช้การเปล่ียนแปลงจุดศูนยถ่์วง [1] 
ท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีแบบกล้ิง และใชก้ลไกสปริง [2] 
ท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีแบบกระโดด 

ปัญหา 

หุ่นยนต์ทรงกลมท่ีมีทั่วไปในขณะน้ียงัเป็นการ
เคล่ือนท่ีแบบกล้ิงและกระโดดแยกกัน เน่ืองจากติด
ปัญหาในการออกแบบกลไกท่ีซับซ้อน จึงท าให้
ความสามารถในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตช์นิดน้ีลดลง
ไปจากเดิม 

วธิีการ 
 ท าการวิ เคราะ ห์ระบบพลศาสตร์  (Dynamics 
System) ของลูกบอลทรงกลมเพื่อน าขอ้มูลท่ีไดจ้าก
แบบจ าลอง (Simulation) ไปใช้ในการออกแบบ
หุ่นยนต์ทรงกลม โดยหุ่นยนต์จะประกอบไปด้วย
กลไกท่ีท าให้เ กิดการเคล่ือนท่ีแบบกล้ิงและแบบ
กระโดดอยู่ในแกนเดียวและมีรวมกันทั้งส้ิน 6 แกน 
กนัดงัรูปท่ี 1 โดยหลกัการท างานของกลไกท่ีท าให้เกิด
การเคล่ือนแบบกล้ิง คือ การท าการเคล่ือนท่ีตุม้น ้ าหนกั
ภายในตวัหุ่นยนต์ท าให้จุดศูนยถ่์วงของมวลหุ่นยนต ์
เปล่ียนไปตามต าแหน่งท่ีตอ้งการให้เคล่ือนท่ีไป และ
กระโดด คือ การใช้สปริงในการผลักดนัให้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ี ซ่ึงมีจุดกระโดดทั้งส้ิน 6 จุด 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 1 แสดงภาพรวมกลไกของหุ่นยนตก์ลม 

โดยตวัหุ่นยนตจ์ะมีเซนเซอร์ (Sensor) วดัสถานะมุม
หมุนของตวัเอง และใช้ชุดควบคุมระยะไกล เพื่อท า
การก าหนดเส้นทางการเดิน (Path)  

ผลทีค่าดหมาย 
องค์ความรู้ทางด้านระบบพลศาสตร์ของหุ่นยนต์

ทรงกลม และหุ่นยนตต์น้แบบท่ีสามารถเคล่ือนท่ีดว้ย
การกล้ิงและการกระโดดภายในตวัเดียวกนั 
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