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บทน า 
โครงงานน้ีเป็นการวิจยัหุ่นยนตข้ึ์นบนัไดโดย

หุ่นยนตจ์ะมีโหมดการท างาน 2 โหมด คือ การเคล่ือนท่ีบน
พื้นราบดว้ยลอ้และการเคล่ือนท่ีข้ึนบนัไดดว้ยการยดืกา้นท่ี
อยูภ่ายในลอ้ออกมาเพื่อปีนบนัได ซ่ึงสามารถน าหุ่นยนต์
ไปประยกุตใ์ชใ้นงานกูภ้ยั (Rescue robot) ไดเ้พราะ
หุ่นยนตส์ามารถเคล่ือนท่ีในพื้นท่ีขรุขระและปีนขา้มส่ิงกีด
ขวางได ้
 
ปัญหา 

ในการออกแบบหุ่นยนตข้ึ์นบนัไดนอกจากจะ
สร้างหุ่นยนตแ์ลว้จะตอ้งค านึงถึงลกัษณะของบนัไดดว้ย 
เพราะวา่หุ่นยนตอ์าจข้ึนบนัไดท่ีความสูงและความลึก
ตามท่ีก าหนดได ้ แต่ถา้บนัไดมีความสูงและความลึกต่าง
จากท่ีก าหนดอาจท าใหหุ่้นยนตข้ึ์นบนัไดไม่ไดเ้น่ืองจาก
สรีระของตวัหุ่นยนตเ์อง ดงันั้นหากออกแบบใหหุ่้นยนต์
สามารถยดืและหดขาไดเ้พื่อปรับช่วงการกา้วข้ึนบนัไดก็จะ
สามารถแกปั้ญหาในจุดน้ีได ้
 
วธีิการ 

ในงานวจิยัน้ีจะใชก้ารจ าลองในคอมพิวเตอร์
(Simulation)ใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ีข้ึนบนัไดท่ีมีลกัษณะ
ความสูงและความลึกแตกต่างกนัไปเพื่อดูเส้นทางการเดิน
ของหุ่นยนต ์(Path) เพื่อจะไดน้ ามาวเิคราะห์ช่วงการกา้วขา
ของหุ่นยนตว์า่ควรจะยดืหรือหดขาท่ีระยะเท่าใดจึงจะ
เหมาะสม  จากนั้นจะน ามาสร้างตวัหุ่นยนตต์น้แบบและ
บนัไดเพื่อท าการทดสอบต่อไป 
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