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 กลุ่มวจิยั Modular Robot  
Modular research group ไดจ้ดัตั้งข้ึนบนพ้ืนฐานของแนวคิดในการพฒันา
หุ่นยนต์เพ่ือเลียนแบบหลักการในธรรมชาติ คือการท างานของเซลล์ใน
ส่ิงมีชีวติซ่ึงมีการท างานท่ีมีลกัษณะเป็น module กล่าวคือในแต่ละหน่วยการ
ท างานมีรูปแบบ และการท างานพ้ืนฐานท่ีเหมือน ๆ กนั แต่สามารถต่อกัน
เป็นโครงสร้างต่าง ๆ ท่ีมีรูปแบบโครงสร้างท่ีแตกต่างกนัได ้ทั้งยงัสามารถ
ตอบสนองต่อส่ิงแวดลอ้มท่ีเปล่ียนแปลงไป หรือเม่ือมีบางส่วนท่ีเสียหาย 
โครงสร้างท่ีเหลือก็สามารถปรับเปล่ียนใหร้ะบบโดยรวมยงัท างานต่อไปได ้
ระบบการท างานแบบ Modular ท่ีเราพบเห็นในชีวิตประจ าวนัไดแ้ก่ เซลล์
ของมนุษย ,์ การเคล่ือนของสัตวท่ี์ประกอบด้วยขอ้ต่อ ต่อเรียงกัน เช่น งู 
หนอน ปลาไหล ปลาหมึก เป็นตน้ 

 

งานวจิยัของกลุ่มวจิยัในปัจจุบันประกอบด้วย  
1. งานวจิยัหุ่นยนต ์Modular เพ่ือไต่ และส ารวจท่อในแนวตั้ง 
2. งานวจิยัหุ่นยนต ์Modular เพ่ือโอบและลากวตัถุบนพ้ืนราบ 

 
   

งานวจิยัหุ่นยนต์ Modular เพือ่ไต่ และส ารวจท่อในแนวตั้ง 
วตัถุประสงคห์ลกังานวจิยัน้ีคือเพ่ือเปรียบเทียบความสามารถในการ
เคล่ือนท่ีในท่อแนวตั้งของแต่ละท่าทางการเคล่ือนท่ีท่ีแตกต่างกนั 
เช่น sinusoidal wave หรือ triangular wave เป็นตน้ 
 

งานวจิยัหุ่นยนต์ Modular เพือ่โอบและลากวตัถุบนพืน้ราบ 
งานวจิยัหุ่นยนต ์Modular เพ่ือโอบ และลากวตัถุบนพ้ืนราบ 

 มีวตัถุประสงค์หลักของงานวิจัยน้ีเพ่ือพฒันาอัลกอริทึมและพฒันา
หุ่นยนตท่ี์สามารถโอบวตัถุ และลากวตัถุหลบส่ิงกีดขวางไปยงัเป้าหมาย
ท่ีก าหนดได้ โดยอลักอริท่ึมท่ีใช้ประกอบด้วย แนวคิดทาง เรขาคณิต
วเิคราะห์ และปัญญาประดิษฐ ์

 
 


