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บทน า 
งานวจิยัน้ีมุ่งเนน้การศึกษา และออกแบบระบบ Hyper – 

redundant arm ซ่ึงมีลกัษณะการเคล่ือนคลา้ยงู การเคล่ือนท่ีจะ
ใชแ้รงเสียดทานดา้นขา้งของหุ่นยนตก์บัผนงัท่อ ในการดนัตวั
หุ่นยนตใ์หส้ามารถเคล่ือนท่ีในท่อแนวตั้ง  
ปัญหา 

เน่ืองจากปัจจุบันการท างานในพื้นท่ีคับแคบหรือใน
บริเวณท่ีจ ากัด เช่น ท่อน ้ า ท่อส่งลม นั้ นท างานได้ล าบาก 
ดงันั้นจึงคิดหาวิธีการท่ีจะพฒันาหุ่นยนต์เข้าไปท างานแทน
มนุษยใ์นบริเวณนั้นๆ โดยเฉพาะการเขา้ส ารวจและเก็บขอ้มูล
ทางกายภาพต่างๆ ซ่ึงหุ่นยนต์ท่ีมีคุณลักษณะหลายข้อต่อ
เหมือนงูนั้นน่าจะเหมาะสมกบัการท างานในลกัษณะน้ี ระบบ 
Hyper – redundant Arm Mechanism เป็นการออกแบบแขน
หุ่นยนตซ่ึ์งมีหลายขอ้ต่อซ่ึงมีความสามารถในการเคล่ือนท่ีใน
ท่ีคบัแคบ หรือคดเค้ียวไดง่้าย 
แนวทางการวจัิย 

การออกแบบลกัษณะการเคล่ือนท่ีแบบต่างของหุ่นยนต ์
โดยใช้หลกัการการกระจายตวัของแรงในการรับน ้ าหนกัของ
ตวัหุ่นขณะดนัตวัของใหเ้คล่ือนไป 

 
 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงภาพแขนหุ่นยนต ์
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รูปท่ี 2 การออกแบบลกัษณะการเคล่ือนท่ี 

จากรูปท่ี 2 เป็นการออกแบบลกัษณะการเคล่ือนท่ี (gait) 
แบบต่างๆ เพื่อ ศึกษาและท าการวิ เคราะห์ว่าแต่ละ gait 
เคล่ือนท่ีในท่อแนวตั้งได ้ชา้-เร็ว และเคล่ือนท่ีไดเ้พราะอะไร 

 จะเห็นได้ว่าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โดยใช้หลักการของแรง
เสียดทานระหว่างด้านข้างของตัวหุ่นยนต์กับผนังท่อ ซ่ึง
หุ่นยนต์จะตอ้งออกแรงกระท ากบัผนังให้อยู่ในมุม Friction 
cone และหุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีไดเ้ร็วนอ้ย-มาก ข้ึนอยูก่บัระยะ
การหดตวัของหุ่นยนตแ์ต่ละ loop ของการเคล่ือนท่ี  
ผลทีค่าดหมาย 

สามารถน าหุ่นยนตท่ี์จดัสร้างข้ึน น าไปประยกุตใ์ชใ้ห้
เหมาะสมกบัภารกิจต่างๆ เช่น ใชใ้นการตรวจสอบภายในท่อ 
และ  อ่ืนๆ เป็นตน้

 


