
 

 
กลุ่มหุ่นยนต์ร่วมกนัในการเคลือ่นย้ายวสัดุ โดยเชือก 

ดร.ถวดิา มณวีรรณ์ และนายประเสริฐศักดิ์   เดชอดุม 
 

บทน า 
ในการเคล่ือนยา้ยต าแหน่งของวตัถุดว้ยหุ่นยนต ์ซ่ึง

ไดแ้ก่ การเคล่ือนยา้ยและการหมุนวตัถุ จะท าไดง่้าย
สามารถออกแบบมือจบัและควบคุมการเคล่ือนท่ีของ
แขนกลหุ่นยนตไ์ดอ้ยา่งแม่นย  า แต่ถา้วตัถุมีขนาดใหญ่
หรือมีน ้าหนกัมากจนไม่สามารถมีใชมื้อจบัได ้งานวิจยั
น้ีจะน าเสนอการเคล่ือนยา้ยวตัถุด้วยการใช้เชือกโดย
ใชก้ลุ่มหุ่นยนตท์ างานร่วมกนั ซ่ึงเชือกเป็นเคร่ืองมือท่ี
มนุษยไ์ดน้ ามาใช้ได้อย่างหลากหลายงานน ้ าหนักเบา 
หาไดง่้าย ซ่ึงในงานวจิยัน้ีจะศึกษาถึงวิธีการเคล่ือนยา้ย
และหมุนวตัถุรูปทรงต่างๆ ตลอดจนผลกระทบของ
แรงท่ีเกิดจากเชือกและแรงเสียดทานจากพื้น มีผลต่อ
การเคล่ือนท่ีควบคุมอยา่งไง 
 

ปัญหา 
ระบบควบคุมไม่สามารถโมเดล แรงท่ีเกิดข้ึนจริง

ได้ และไม่สามารถวัดค่า ท่ีแท้จริงออกมาได้ แต่
สามารถคาดเดาได ้
 

วธีิการ 
 การเคล่ือนยา้ยวตัถุโดยอาศยัเชือกจะค านึงความ
เสถียรภาพในการลาก คือจะลากวตัถุอยา่งไร ไม่มีหลุด
จากผิวสัมผสัของเชือก โดยในงานดงักล่าวน้ีจะอาศยั 
friction cone ของวตัถุกบัเชือก มาท านายทิศทางการ
หมุนของวตัถุ และจาก friction cone ของวตัถุจะน ามา
สร้างขอบเขต(bound) ของจุดศูนยก์ลางร่วมระหว่าง
หุ่นยนตก์บัวตัถุ เพื่อน าไปใชใ้นรูปแบบการเคล่ือนท่ี 
 
 
 

 

ในแบบต่าง คือ 1.การเคล่ือนยา้ยวตัถุตามเส้นตรง 2.
การเคล่ือนยา้ยวตัถุตามเส้นโคง้ 3. การหมุนวตัถุ 

โดยการวางแผนการเคล่ือนยา้ยวตัถุด้วยเชือกนั้น 
จะเส้นทางการเคล่ือนยา้ยวตัถุและอาศยัเส้นทางการ
เคล่ือนท่ีของวตัถุ ค  านวณหาเส้นทางการเคล่ือนท่ีของ
กลุ่มหุ่นยนตท่ี์ใช ้ให้การเคล่ือนท่ีสัมพนัธ์กนั และอยู่
ในขอบเขตของ Stable Pulling  
 

ผลทีค่าดหวงั 
- ปรับปรุงวิธีการเคล่ือนยา้ยวตัถุ ให้ใช้เชือก

เป็นเคร่ืองมือได ้
- ระบบกลุ่มหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีตน้แบบ 
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