
 

 
รูปที่ 1 แสดงภาพหุ่นยนต์ที่ใช้ในการทดลอง 

 
จะแบ่งการควบคุมออกเป็น 3 ส่วนดงัน้ี 
1. การรักษาสมดุลตรวจสอบจากความเร็วเชิงมุมท่ีเกิดข้ึนขณะท า
การเดิน โดยท าการปรับต าแหน่งศูนยก์ลางมวลของหุ่นยนตใ์ห้อยู่
ในสภาวะท่ีสมดุลตลอดเวลา 
2. การย่อเข่าเพื่อช่วยลดแรงกระแทกตรวจสอบจากอัตราการ
เปล่ียนแปลงน ้ าหนกับริเวณฝ่าเทา้เพื่อปรับระดบัในการวางเทา้ให้
เหมาะสมกบัแรงท่ีเกิดข้ึน 
3. การควบคุมต าแหน่งในการวางเท้าที่เหมาะสมโดยค านึงถึง
ความเร่งขณะเสียสมดุล เพ่ือควบคุมระยะในการกา้วให้สัมพนัธ์กบั
ความเร่งท่ีเกิดข้ึน 

ผลทีค่าดหมาย 
พฒันาความรู้ทางดา้นเทคโนโลยกีารควบคุมแรงกระแทก

ให้อยู่ในขอบเขตท่ีสามารถควบคุมได้ เพ่ือเป็นประโยชน์ต่อการ
เดินแบบพลวติัของหุ่นยนต ์ หรือในภาคอุตสาหกรรม เช่นการเขา้
หยิบจบัช้ินงาน ขั้นตอนในการเขา้ประกอบช้ินงานโดยจ าเป็นตอ้ง
สมัผสักบัช้ินงานนั้นๆ 

บทน า 
การเดินของหุ่นยนต ์ถูกจ าลองมาจากการเดินของมนุษย ์ใน

การศึกษาหลกัการเดินแบบสองขา จึงไดว้ิจยัลกัษณะการเดินของ
มนุษยแ์ละผลกระทบจากปัจจยัภายนอก โดยท าการคน้ควา้ทดลอง
การเดิน และเก็บผลขอ้มูล จึงพบวา่ในระหวา่งการเดินของหุ่นยนต์
นั้นจะเกิดแรงกระแทกท่ีเกิดจากการวางเทา้ ซ่ึงแรงกระแทกน้ีมีผล
อยา่งมากต่อการรักษาเสถียรภาพระหวา่งการเดินของหุ่นยนต ์ 

 

วตัถุประสงค์ 
เพ่ือป้องกนั และแกไ้ขแรงกระแทกจากการวางเทา้ ให้อยูใ่น

ขอบเขตท่ีส่งผลกระทบต่อการเดินน้อยท่ีสุด เพ่ือให้เกิดความ
ต่อเน่ือง และช่วยรักษาเสถียรภาพในการเดิน 

 

หลกัการท างาน 

 

การลดแรงกระแทกในการเดนิของหุ่นยนต์สองขา 
ผู้วจัิย : นาย วรีะยุทธ สวสัดี 


