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บทน า 
 งานวจิยัน้ีเป็นการศึกษาถึงลกัษณะการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต์เพื่อเลียนแบบปลาในธรรมชาติ ซ่ึงมีลกัษณะ
การวา่ยแบบ Thunniform (Carangiform แบบ ¼   ของ
ความยาวล าตวั) โดยใชก้ารพิจารณาแบบ quasi-steady 
fluid flow ในการค านวณหาสมการการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต์ (Equation of Motion), แรงขบั (Thrust), 
ความเร็ว (Velocity), ระยะการเคล่ือนท่ี (distant) ท่ีเกิด
จากการปัดโปกของ flapping tail  

ปัญหา 
 ในการพิจารณาผลตวัแปรท่ีเกิดข้ึนขณะเคล่ือนท่ี
สามารถหาไดจ้ากการทดลอง 
วธิีการ 

 
รูปท่ี 1. แสดงลกัษณะของหุ่นยนต ์

 ลกัษณะการท างานของหุ่นยนตแ์สดงดงัรูปท่ี 1.  มี
ลกัษณะเป็นหุ่นยนต ์3 แกน คือ Body, Peduncle และ 
Flapping Tail  เคล่ือนท่ีบนระนาบ x-y  ซ่ึงการปัดโปก
นั้นเกิดจากมุมการเคล่ือนท่ีของ Peduncle เรียกวา่  

Heaving Angle และมุมการเคล่ือนท่ีท่ีเกิดจาก 
Flapping tail เรียกวา่ Pitching Angle ซ่ึงความสัมพนัธ์
ระหว่าง Heaving Angle, Pitching Angle และ 
ความเร็ว, ระยะทางท่ีไดจ้ากการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์
เป็นส่ิงส าคัญในการท านายแรงขับท่ี เกิดข้ึนของ
หุ่นยนต ์

ผลทีค่าดหมาย 

 หุ่นยนต์ต้นแบบท่ีสามารถใช้เป็นเคร่ืองมือใน
การศึกษาปรากฏการณ์ต่างๆท่ีเกิดข้ึนในขณะท่ีหุ่นยนต์
วา่ยน ้าได ้และองคค์วามรู้ท่ีไดจ้ากการศึกษาพลศาสตร์
และการควบคุมยงัสามารถน าไปใช้กบัระบบ Under-
Actuated อ่ืนๆได ้ 

แหล่งทุนสนับสนุน 
 ส านกังบประมาณ 

เอกสารอ้างองิ 

[1.] Kristi A. Morgansen, Patricio A. Veta, Joel W. 
Burdick, “Trajectory stabilization for a planar 
carangiform robot fish,” California Institute of 
Technology, 2001. 

[2.] R.J. Mason and J.W. Burdick. “Experiments in 
Carangiform robotic fish locomotion,” In  
Proceedings of IEEE International Conference 
on robotics & Automation, pp.428-435, 2000. 

 


