
 

 
 
   

 

 

การพัฒนาการเคล่ือนที่และการรวมตัวกันของหุ่นยนต์ล้อ-แขน 
ผู้วิจัย : ดร.ถวิดา มณีวรรณ์ และนายสมคดิ สุทวีทรัพย์ 

งานวิจัยนีเ้ป็นงานวิจัยด้านการออกแบบและพัฒนา
หุ่นยนต์รูปแบบใหม่ซึง่มีจุดมุ่งหมายในการใช้งานด้านการ
ส ารวจ โดยมีจุดเด่นคือการเพ่ิมความสามารถในการ
เคลื่อนท่ีโดยการปรับเปลี่ยนรูปร่างซึ่งอาศยัการรวมตวักัน
ของหุ่นยนต์มากกว่าหนึ่งตัว งานวิจัยนีม้ีจุดประสงค์เพ่ือ
พัฒนาแนวคิดในการออกแบบหุ่นยนต์รูปแบบใหม่ซึ่งมี
ความซบัซ้อนไม่มากนัก ต้นทุนต ่า มีความยืดหยุ่นในการ
ท างานสูง มีความสามารถในการเคลื่อนท่ีและการหยิบจับ
สิ่งของในสภาวะแวดล้อมตา่งๆได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดย
อาศยัการเปลี่ยนแปลงรูปแบบและการปรับเปลี่ยนรูปร่าง
โดยอาศัยการรวมตัวกันของหุ่นยนต์มากกว่าหนึ่งตวั การ
ออกแบบหุ่นยนต์รูปแบบใหมนี่อ้าศยัการวิเคราะห์วิธีการใน
การปรับเปลี่ยนรูปร่างและการรวมตวักันของหุ่นยนต์จาก
แบบจ าลองทาง Kinematics และ Dynamics เพ่ือเพ่ิม
ความสามารถให้กบัหุ่นยนต์ในการเคลื่อนท่ีข้ามสิ่งกีดขวาง
และเคลื่อนท่ีบนพืน้ผิวขรุขระ 

หุ่นยนต์ท่ีได้ออกแบบขึน้นีม้ีลกัษณะเป็นล้อ-แขน คือ
หุ่นยนต์แต่ละตวัจะมีลกัษณะเป็นล้อขนาดใหญ่หนึ่งล้อซึ่ง
มีแขนติดอยู่หนึ่งแขนส าหรับหยิบจับสิ่งของหรือใช้ในการ
จบัยดึกบัหุ่นยนต์ตวัอื่น หุ่นยนต์สามารถรวมตวักนัได้หลาย
รูปแบบซึ่งแต่ละรูปแบบของการเคลื่อนท่ีนัน้จะมีข้อดี
ข้อเสียแตกต่างกันท าให้เหมาะกับการท างานในสภาวะท่ี
หลากหลายมากขึน้  โดยมรูีปแบบท่ีสามารถเป็นไปได้ 

1.หุ่นยนต์หนึง่ตวั 
1.1 Manipulation modeมีแขนกับตวัจับเพ่ือใช้ใน

การหยิบจับวัตถุจะขับเคลื่อนโดยใช้ล้อ2ล้อซึ่งอยู่ภายใต้
ทรงกระบอก 
    
 
 

 
 
1.2 Locomotion mode ตวัทรงกระบอกจะถูกพลิก

วางลงบนพืน้กลายเป็นล้อใหญ่ 1 ล้อเพ่ือใช้ในการเคลื่อนท่ี 
 

 
 
2.หุ่นยนต์สองตวั 
2.1 Two-wheel mode มีลกัษณะเป็นสองล้อซึง่เช่ือม

ด้วยตวัจับ2 ตวัจับปุ่ มท่ีอยู่ใต้หุ่นยนต์แต่ละตวัในลกัษณะ 
closed chain mechanism หุ่นยนต์รูปร่างนีจ้ะมีลกัษณะ
คล้ายกับมอเตอร์ไซด์ท่ีมีล้อใหญ่ 2 ล้อคือล้อหน้าและล้อ
หลงั ท าให้มนัไต่ข้ามสิ่งกีดขวางได้ด้วยแรงขบัเคลื่อนจาก
ล้อหน้าและล้อหลงั และสามารเคลื่อนท่ีได้ทัง้แบบเส้นตรง 
และเลีย้วได้ตามทิศทางท่ีต้องการตามทิศทางของข้อต่อ
แขน 2 แขน 

2.2 Serpentine mode, Push mode หรือ Two-arm 

mode 
     

 

หน่วยงานที่ให้ทุน : มลูนิธิโทเร เพ่ือการสง่เสริม
วิทยาศาสตร์ ประเทศไทย  ครัง้ท่ี 11 พ.ศ. 2547 
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