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จากการศึกษาลกัษณะการเคล่ือนท่ีของปลาต่างๆ ท่ีอาศยั
ล าตวัและหางในการเคล่ือนท่ี (Body and/or Caudal Fin 
Propulsion หรือ BCF) แสดงใหเ้ห็นวา่การเคล่ือนท่ีของปลาทู
น่า ซ่ึงจดัเป็นปลาในตระกลูของ Scombrids  ท่ีมีลกัษณะการ
วา่ยแบบ Thunniform (รูปท่ี 1.) เป็นลกัษณะท่ีมีประสิทธิภาพ
สูงสุดในกลุ่มปลาท่ีเคล่ือนท่ีแบบ BCF ดว้ยกนั จากลกัษณะเด่น
ดงักล่าวน าไปสู่การเก็บขอ้มูลและวเิคราะห์ถึงลกัษณะกลไกการ
ไหลของกระแสน ้ าผา่นตวัปลา 
 

   
รูปท่ี 1. แสดงลกัษณะการเคล่ือนท่ีแบบ BCF 

 

การออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนตป์ลานั้น จ าเป็นตอ้ง
อาศยัองคค์วามรู้หลาย ๆ ดา้น เพื่อใชเ้ป็นแนวทางในการ
ออกแบบระบบใหมี้เสถียรภาพและพร้อมท่ีจะรองรับระบบ 
การควบคุมท่ีน าไปสู่ผลลพัธ์ทางสมมุติฐานท่ีตั้งไว ้

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 2. แสดงแนวทางการออกแบบหุ่นยนต ์

ในงานวจิยัไดท้ างานออกแบบหุ่นยนตป์ลาท่ีมีแกนท างาน
ท าหมด 7 แกน ประกอบดว้ย แกนหมุนของครีบอกซา้ยและขวา
ดา้นละ 2 แกน แกนหมุนล าตวั 2 แกน และส่วนปลายหาง 1 
แกน ซ่ึงมีขั้นการด าเนินงานดงัน้ี 

1.ศึกษาลกัษณะการเคล่ือนท่ีของปลาในแบบ Thunniform 
รวมถึงลกัษณะจ าเพาะและความสมัพนัธ์ของโครงสร้างอวยัวะ 
ต่างๆ   เช่น   ครีบ    และหาง    เป็นตน้    เพื่อใชใ้นการวเิคราะห์ 
 

 

ออกแบบกลไกการท างานของหุ่นยนต ์
2. ศึกษาผลกระทบของพารามิเตอร์ทางดา้นกลศาสตร์ 

ของไหล    เพื่อใชใ้นการวเิคราะห์ผลของแรงกระท าและผลของ
การเปล่ียนแปลงโมเมนตมั อนัเน่ืองมาจากการไหลวน (Karman 
Vortex) ของกระแสน ้ ารอบตวัปลาท่ีมีการวา่ยแบบลูกคล่ืน 
(Undulatory) โดยอาศยัสมการของ Navier-Stokes และ การ
วเิคราะห์ทาง Potential Flow  
 

 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 3. แสดงลกัษณะการเกิดการไหลวน (Karman Vortex) 

3.วเิคราะห์เสถียรภาพของหุ่นยนตแ์ละแบบจ าลองทาง
คณิตศาสตร์เพ่ือใชใ้นการควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์

ซ่ึงปัจจุบนัทางสถาบนัวทิยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม  (ฟี
โบ)้ ไดด้ าเนินการสร้างหุ่นยนตป์ลาตน้แบบท่ีมี 5 แกน ซ่ึง
สามารถเคล่ือนข้ึนลงและเล้ียวได ้ (ดงัรูปท่ี 4.) เพ่ือใชใ้นการ
ทดสอบสมมุติฐานเบ้ืองตน้ 

 

 

รูปท่ี 4. แสดงลกัษณะของหุ่นยนตป์ลาตน้แบบ 5 แกน 
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