
 
 
 
 
 
 
 
 

บทน ำ 
หุ่นยนต์ ท่ีใช้ขา เ ดินท่ีผ่านมาได้น าตัวอย่างทาง

ชีววิทยาจากส่ิงมีชีวิตตามธรรมชาติมาเป็นต้นแบบ เช่น 
หุ่นยนตส์องขา (มนุษย)์ หุ่นยนตส่ี์ขา (สุนขั) หรือหุ่นยนตห์ก
ขา (แมลง) เป็นตน้ แต่ไม่มีส่ิงมีชีวิตท่ีมีสามขา 
 
ปัญหำ 

การออกแบบท่าเดินหุ่นยนตท่ี์ใชข้าเดิน โดยปกติจะ
เป็นการเลียนแบบท่าเดินมาจากส่ิงมีชีวิต แต่ไม่มีส่ิงมีชีวิตใดท่ี
เดินสามขาตามธรรมชาติ ท าใหไ้ม่ค่อยไดเ้ห็นหุ่นยนตท่ี์มีสาม
ขามากนกั 
 
วธีิกำร 

การเดินของหุ่นยนตส์ามขานั้น สามารถรักษาสมดุลย์
ไดง่้ายกว่าหุ่นยนต์สองขา และมีการเคล่ือนท่ีท่ีคล่องตวักว่า
หุ่นยนตส่ี์ขาหรือหุ่นยนตห์กขา เพ่ือการออกแบบการเดินของ
หุ่นยนตใ์นเบ่ืองตน้ จึงไดท้ าการสร้างหุ่นยนตส์ามขาตน้แบบ
ข้ึนมาด้วยแผ่นอลูมิ เนียม โดยขาแต่ละข้างของหุ่นยนต์
ประกอบดว้ย RC Servo Motor จ านวน 3 ตวั รวมทั้งหมดสาม
ขาเป็น 9 ตวัส่วนการควบคุมใชบ้อร์ดควบคุมอิเลค็ทรอนิคส์ท่ี
ประดิษฐ์ข้ึนเอง และมีแหล่งพลงังานเป็นแบ็ตเตอรีแบบนิเกิล-
เมทลัไฮไดร์ (Ni-MH) 2500 มิลลิแอมแปร์ จ านวน 5 เซลล ์
แรงดนั 6 โวลท ์ดงัรูปท่ี 1 เม่ือท าการทดลองออกแบบการเดิน
ดว้ยหุ่นยนตต์น้แบบพบว่ามีขอ้จ ากดัทางฮาร์ดแวร์อยู่มาก เช่น 
อายุการใชง้านของ แบ็ตเตอรี และขอ้จ ากดัของตวัมอเตอร์ ท า
ใหก้ารทดลองท าไดล้  าบาก 
 

 
                 รูปที ่1 แสดงภำพหุ่นยนต์สำมขำต้นแบบ 
 
จึงมีแนวคิดท่ีจะสร้างระบบซิมูเลชนัของหุ่นยนตส์ามขาข้ึนมา
ในคอมพิวเตอร์เพ่ือใชใ้นการทดลองต่อไป อีกทั้งยงัมีแนวคิดท่ี
จะน าเทคนิคต่างๆ มาช่วยในการพฒันารูปแบบการเดินของ
หุ่นยนต์สามขาด้วย เช่น วิธี เชิงวิว ัฒนาการ (Evolutionary 
Algorithm) 
 
ผลที่คำดหมำย 

องค์ความรู้ทางด้านการออกแบบและการสร้าง
หุ่นยนต์ รวมทั้ งการออกแบบและการพัฒนาการเคล่ือนท่ี
ส าหรับหุ่นยนตท่ี์ใชข้าเดิน 
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