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 หุ่นยนตท์รงกลมท่ีสามารถเคล่ือนท่ีไดท้ั้งการกล้ิง และ
การกระโดดเป็นหุ่นยนตท์รงกลมตวัแรกของโลก ท่ีสามารถจะ
รวมการเคล่ือนท่ีแบบกล้ิงและแบบกระโดดใหอ้ยูภ่ายในตวั
เดียวกนั ซ่ึงตวัหุ่นยนตส์ามารถท่ีจะเคล่ือนท่ีดว้ยตวัมนัเอง โดย
จะอาศยัแรงจากภายในเพ่ือท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีทั้งการกล้ิง
และการกระโดด การรวมคุณลกัษณะการเคล่ือนท่ีของทั้งสอง
อยา่งน้ีเขา้ดว้ยกนั เพ่ือตอ้งการเพ่ิมขอบเขตความสามารถการ
เคล่ือนท่ี (Mobility) ของหุ่นยนตท์รงกลมใหเ้คล่ือนท่ีเขา้ไปยงั
ลกัษณะพ้ืนผิวท่ีหลากหลายมากข้ึน เพ่ือเพ่ิมขีดความสามารถใน
การส ารวจหรือการท างานในพ้ืนท่ีๆ เป็นอนัตรายต่อมนุษย ์ 

การเคล่ือนท่ีทั้งสองชนิดน้ี มีขอ้ดีขอ้เสียแตกต่างกนัไป 
เช่น การกล้ิงสามารถท่ีจะเคล่ือนท่ีเขา้ไปในพ้ืนท่ีๆ มีพ้ืนผิว
เรียบพอสมควร มีความแม่นย  าในการเคล่ือนท่ีเขา้หาเป้าหมาย
สูง แต่ไม่สามารถท่ีจะเคล่ือนท่ีผา่นพ้ืนผิวท่ีขรุขระได ้ การ
กระโดดสามารถท่ีจะเคล่ือนท่ีเขา้ไปในพ้ืนท่ีๆ มีพ้ืนผิวขรุขระ
ไดมี้การเคล่ือนท่ีๆ รวดเร็ว แต่ความแม่นย  าในการเคล่ือนท่ีเขา้สู่
เป้าหมายต ่ากวา่การเคล่ือนท่ีแบบกล้ิง 

 

 
 
 

ความทา้ทายทางดา้นงานวจิยั คือ การท่ีสามารถท่ีจะ
วเิคราะห์หาแบบจ าลองทางพลศาสตร์ (Dynamics Model) และ
ออกแบบ 

กลไกหุ่นยนตป์ระเภทน้ีได ้ โดยกลไกท่ีจะใชเ้ป็นตวัขบัดนั 
(Propulsion) หุ่นยนตใ์หเ้คล่ือนท่ีไดท้ั้ง 2 ลกัษณะ คือ 

1 การกล้ิง ใชก้ารหลกัการถ่ายเท
มวล ซ่ึงมีชุดขบัดนัท าใหเ้กิดการ
เคล่ือนท่ีอยู ่ 4 ชุดเหมือนๆ กนั โดยจะ
ติดตั้งท ามุมกบัใจกลางของหุ่นยนต์
ทุกๆ 120 องศา ซ่ึงจะมีลกัษณะของ
กลไกท่ีแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2 ท่ีจะมี
มวล (Weight) สามารถเคล่ือนท่ีเขา้

ออกจากใจกลางของหุ่นยนต ์ ท าใหจุ้ด
ศูนยก์ลางแรงโนม้ถ่วง (Center of 

Gravitational) ของหุ่นยนตเ์ปล่ียนไป และเคล่ือนท่ีไปตาม
ทิศทางท่ีตอ้งการ 

 

2 การกระโดด ใชคุ้ณสมบติั
ของสปริง (Spring) ดว้ยการกกั
เก็บพลงังาน (Store Energy) และ
ปล่อยพลงังาน (Release Energy) 
เพ่ือท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีแนวตั้ง 
(Vertical Motion) เป็นผลท าให้
ตวัมนัเองเคล่ือนท่ีดว้ยการ
กระโดด โดยจะติดตั้งชุดกระโดด
เพียงต าแหน่งเดียวของหุ่นยนต ์
และจะควบคุมทิศทางการหมุนของ
หุ่นยนตด์ว้ยการใชชุ้ดขบัเคล่ือนท่ี
ท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีแบบกล้ิง ท าใหจุ้ดตกคร้ังต่อไปอยูใ่น
ต าแหน่งท่ีตอ้งการ ซ่ึงแสดงลกัษณะของกลไกใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 3 
 

การควบคุมของหุ่นยนตท์รงกลมท่ีเคล่ือนท่ีดว้ยการกล้ิง
และการกระโดดน้ีจะควบคุมผา่นวทิยบุงัคบัระยะไกล (Remote 
Control) เพ่ือสะดวกแก่การใชง้านเบ้ืองตน้ 
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รูปท่ี 1 แสดงภาพรวมกลไกทั้งหมดท่ีท าให้ 
เกิดการเคล่ือนท่ีแบบกล้ิงและแบบกระโดด 

รูปท่ี 2 แสดงกลไก 
ท่ีท  าให้เกิดการกล้ิง 

รูปท่ี 3 แสดงกลไก 
ท่ีท  าให้เกิดการกระโดด 


