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การวจิยัและพฒันาดา้นออกแบบหุ่นยนตฮิ์วแมน
นอยดไ์ดมี้ความพยายามท่ีจะท าใหหุ่้นยนตเ์ดินไดเ้ช่นเดียวกบั
มนุษย ์หากแต่กลไกมนุษยมี์ความสลบัซบัซอ้นและยากท่ีเขา้ใจ 
ท่ีผา่นมาในงานวจิยัท าไดเ้พียงการออกแบบและสร้างกลไกท่ี
สามารถสร้างท่าทางการเดินคลา้ยมนุษยโ์ดยการน ากลไกทาง
กลเขา้ไปแทนการท างานแบบกลา้มเน้ือไดเ้ท่านั้น 
 การออกแบบหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยดใ์หมี้เสถียรภาพ
เชิงพลศาสตร์มิไดมี้ขีดจ ากดัเพียงแต่การออกแบบทางกลหาก
เป็นการออกแบบระบบเพื่อใหมี้ความพร้อมท่ีจะน าไปท าการ
ควบคุมไดอ้ยา่งมีเสถียรภาพซ่ึงจ าเป็นตอ้งใชศ้าสตร์ในหลายๆ
ดา้นเขา้มาช่วย 
 ในงานวจิยัน้ีไดท้ าการออกแบบหุ่นยนตฮิ์วแมน
นอยดแ์บบขบัตรงจ านวณทั้งหมด12ขอ้หมุนไดแ้ก่ขอ้เทา้สอง
ขอ้หมุนเข่าหน่ึงขอ้หมุนและสะโพกสามขอ้หมุนโดยสามารถ
ท าใหหุ่้นยนตเ์ดินและเล้ียว ซ่ึงในงานวจิยัไดแ้บ่งดงัต่อไปน้ี 

  1.ท าการออกแบบกลไกแบบขบัตรงโดยการศึกษา
การเดินของมนุษยแ์ละไดส้ร้างชุดวดัการเดินเพ่ือน าไปสู่การ
ออกแบบจ านวนขอ้หมุนของหุ่นยนต ์

 
 
 
 
 
 
2. หาไคเนเมติกส์ตรงดว้ยวธีิทางเรขาคณิตและไคเนเม

ติกส์ผกผนัโดยวธีิการค านวณเชิงตวัเลขผสมกบัการแกส้มการ
ทางเรขาคณิตส าหรับหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยด ์เน่ืองจากการ
ออกแบบขอ้หมุนสะโพกสามขอ้หมุนไม่ตดักนั เพ่ือใหหุ่้นยนต์
มีความสามารถในการเล้ียวท่ีสูงกวา่หุ่นยนตท่ี์มีมาก่อน และได้
น าทฤษฎี วงรีการเคล่ือนท่ี ( Manipulability Ellipsiod ) 
มาใชก้บัหุ่นยนตเ์พื่อแสดงความสามารถในการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต ์

 
 
 
 

 
3.ท าการศึกษาและวเิคราะห์เสถียรภาพดว้ยทฤษฎีจุด

รวมโมเมนตศู์นย ์( Zero Moment Point , ZMP ) ซ่ึง
น าไปสู่การวเิคราะห์เสถียรภาพดว้ยโมเมนตห์น่ึงเดียว 
 ( Single Moment Point , SMP )ท่ีไดคิ้ดคน้ข้ึนมา 
 

 
 
 

 
4.ออกแบบอุปกรณ์วดัแรงแบบหกแกนซ่ึงเป็นส่วน

หน่ึงของเทา้โดยใชห้ลกัการวางตวัวดั (Sensor) แบบตั้งฉากซ่ึง
ท าใหก้ารสร้างสมการของแรงและโมเมนตแ์บบตรงและแบบ
ผกผนัท าไดไ้ม่ยาก 
 
 
 
 

 
 
F=Force Cell Sensor 
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แรงแบบตรง แรงแบบผกผนั 
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Institute of FIeld roBOtics (FIBO) 

 A Cradle of Future Leaders in Robotics 

 


