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สัตว์หลายชนิดมีลักษณะพิเศษในการเคล่ือนท่ี
แตกต่างกนั หน่ึงในนั้นไดแ้ก่การเคล่ือนท่ีแบบเซอร์เพนไทน์ 
โดยการเคล่ือนท่ีแบบเซอร์เพนไทน์มาจากปลาไหล,ปลาไหล
ทะเล,งูกะปะและงูการ์เตอร์ซ่ึงเหมือนกบัฟังก์ชัน่ของ ไซน์นู
ซอยดอลล์ หรือ เซอร์เพนไทน์เคิฟ สัตวเ์หล่าน้ีสามารถ
ขบัเคล่ือนร่างกายดว้ยพลงัท่ีแขง็แรง ในการวจิยัอนัน้ี เราสนใจ
ในการเคล่ือนท่ีของงู เพราะเคล่ือนท่ีไดห้ลายพ้ืนผิว การ
เค ล่ือนท่ีแบบเซอร์ เพนไทน์ มีประโยชน์ในการส ารวจ
โดยเฉพาะพ้ืนท่ีซบัซอ้นและพ้ืนท่ีเส่ียง เช่น โรงงานพลงังาน
ปรมาณู การตรวจท่อ และระบบผลิตท่ีหลากหลาย หรือการ
ประยกุตใ์นการบินอวกาศ 
 

ความคิดท่ีจะมีโรงงานปรมาณูในประเทศไทย ได้
กระตุน้ให้สถาบนัวิทยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม (FIBO) แห่ง
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรี  (KMUTT) 
ออกแบบและสร้างหุ่นยนตห์ลายขอ้ต่อข้ึนมา SR-1 คือตน้แบบ
ท่ีน ามาขยายในการศึกษาการเคล่ือนท่ีแบบเซอร์เพนไทน์  โดย
ท่ีน าทฤษฎี Active Cord Mechanism (ACM) ของ Prof. 
Shigeo Hirose แห่งสถาบนัเทคโนโลยโีตเกียว ประเทศญ่ีปุ่น 

 

ในปัจจุบนั เราไดมี้การพฒันาขั้นท่ี2 เอสอาร์วนั (SR-
1) สามารถเคล่ือนท่ีไปขา้งหนา้ดว้ยแรงบิดตามการเคล่ือนท่ีใน
รูปแบบเซอร์เพนไทน์. ซ่ึง เอสอาร์วนั (SR-1) มีลอ้พยุงตวั
จ านวนมากใตต้วัมนั โดยแต่ละลอ้ไม่ไดช่้วยในการเคล่ือนท่ี. 
แต่การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตจ์ าเป็นตอ้งมีทุกลอ้ เพื่อท่ีจะยอม
ให้ผลของแรงภายในกลา้มเน้ือทั้ งหมดสามารถเอาชนะแรง
เสียดทานในแนวล าตวัของงู หุ่นยนต์ เอสอาร์วนั(SR-1) ท า
การควบคุมความสัมพนัธ์ของแรงบิดภายในกลา้มเ น้ือของ
หุ่นยนตท์ าใหเ้กิดแรงผลกัหุ่นยนตใ์หเ้คล่ือนท่ีไปดา้นหนา้หรือ
ถอยหลงัได ้

 

 
สามารถน าเอาศาสตร์ทางด้านปัญญาประดิษฐ์มา

ประยกุตใ์ชเ้พ่ิมศกัยภาพกบัหุ่นยนต ์เช่น ทฤษฎีการหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางโดยทฤษฎีพลงังานศกัย ์(Potential Field Method) 
ประยุกต์ ร่วมกับทฤษฎีของ เวอร์โรนอยล์(Generalized 
Veronoi) ใชก้ าหนดแผนการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตแ์ละเทคนิค
อ่ืนๆ เพ่ิมเติมเพ่ือเพ่ิมความสามารถใหก้บัหุ่นยนต ์

  
 FIBO ได้รับการสนับสนุนด้านการเงินจากมูลนิธิThai-
Toray ปัญหาของการวจิยัน้ีท าใหเ้กิดการคน้พบวิธีการควบคุม
ในหุ่นยนตช์นิดน้ีในส่ิงแวดลอ้มท่ีถูกจ ากดัอยา่งมาก ผลพลอย
ไดก็้คือตน้แบบท่ีจะใชศึ้กษาขอ้ดีขอ้เสียต่อไปในอนาคต 
 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงการจ าลองแรงภายในกลา้มเน้ือของงู 
 

 
 

รูปท่ี 2 หุ่นยนตเ์อสอาร์ทู (SR-2) 20 แกน 
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