
 

 
รูปที่ 1 กลไกของหุ่นยนต์ปลา 

 
วิเคราะห์ผลของแรงกระท าและผลของการเปล่ียนแปลง
โมเมนตมัอนัเน่ืองมาจากการไหลวน (Karman Vortex) 
ของกระแสน ้ ารอบตัวปลา ท่ี มีการว่ายแบบลูกคล่ืน 
(Undulatory) โดยอาศยัสมการของ Navier-Stokes และ 
การวเิคราะห์ทาง Potentail Flow [2] 
 
ผลทีค่าดหมาย 

หุ่นยนต์ปลาเคล่ือนท่ีได้อย่างมีเสถียรภาพและ
ศึกษาแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ในการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนตป์ลา 
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บทน า 
ปัจจุบนัมีการวิจยัเก่ียวกบัหุ่นยนตป์ลาเป็นจ านวน

มาก แต่ในการวจิยัน้ีไดเ้ลือกเอาปลาทูน่าเป็นตน้แบบ เน่ือง 
จากสามารถเคล่ือนท่ีดว้ยความเร็วสูงไดเ้ป็นเวลานาน ซ่ึง
เช่ือวา่เป็นการเคล่ือนท่ีท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุดในกลุ่มปลา
ดว้ยกนั[1] โดยมีจุดมุ่งหมายท่ีจะหาความสัมพนัธ์ของ
การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ปลากบัแรงท่ีกระท ากบับริเวณ
ต่างๆขณะท่ีเคล่ือนท่ี 
 
ปัญหา 

เ น่ืองจากหุ่นยนต์ปลา เป็นหุ่นยนต์ ท่ี มีความ
ซบัซ้อนในการเคล่ือนท่ีและมีแรงต่างๆกระท ามากมายกบั
ตวัหุ่นยนต์ปลาขณะท่ีเคล่ือนท่ี ซ่ึงส่งผลต่อเสถียรภาพใน
การเคล่ือนท่ีจึงเป็นท่ีน่าสนใจท่ีจะศึกษาแรงท่ีกระท าต่อ
หุ่นยนต์ปลา ณ บริเวณต่างๆและประสิทธิภาพในการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนตป์ลา 
 
วธีิการ 

จากปัญหาดังกล่าวข้างต้นน าไปสู่การออกแบบ
และจดัสร้างหุ่นยนตป์ลา เพื่อท่ีจะน ามาศึกษาการเคล่ือนท่ี
ของหุ่นยนตป์ลาส่วนควบคุมการเคล่ือนท่ีเกิดจากการส่าย
ของครีบหาง ปรับระดับและสมดุลด้วยครีบด้านข้างทั้ ง
สองขา้ง ซ่ึงการควบคุมครีบแต่ละส่วนท าให้หุ่นยนต์ปลา
เค ล่ือนท่ีในรูปแบบต่างๆ และศึกษาผลกระทบของ
พารามิเตอร์ทางดา้นกลศาสตร์ของไหล เพื่อใชใ้นการ 

หัวข้อโครงงาน การวดัแรงกระจายแรงดนับนหุ่นยนต์ปลา
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