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บทนํา 

หุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีดว้ยการเดินแบบสองขาเหมือน
มนุษยเ์ป็นหุ่นยนตท่ี์มีความคล่องตวัสูงและไดรั้บความ
สนใจมากในปัจจุบนั งานวิจยัน้ีจึงมุ่งเนน้ในการศึกษา
และออกแบบระบบควบคุมการเดินของหุ่นยนตเ์ดินสอง
ขาขนาดเลก็ใหมี้เสถียรภาพสูงสุดตลอดการเคล่ือนท่ี โดย
การใชร้ะบบวดัแรงจากฝ่าเทา้ท่ีไดจ้าก FSR Sensor (Force 
Sensitive Resistor Sensor) มาช่วยในการควบคุมและหา
ตาํแหน่งการวางเทา้ท่ีเหมาะสมของหุ่นยนต ์
 
ปัญหา 

หุ่นยนตส์องขาเสมือนมนุษยมี์ความซบัซอ้นและ
มีองศาความอิสระมาก  ทาํใหก้ารควบคุมเสถียรภาพใน
การเคล่ือนท่ีมีความยุง่ยากซบัซอ้นมาก 
แนวทางการวจัิย 

งานวิจยัน้ีมุ่งเนน้ในการศึกษา  ออกแบบ และ
สร้างระบบการควบคุมการเดินของหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยด์
รุ่น KM - Series ท่ีมี 20 องศาความอิสระ โดยใช้
ระบบวดัแรงท่ีฝ่าเทา้ท่ีสร้างข้ึนมาช่วยในการควบคุมและ
หาตาํแหน่งท่ีเหมาะสมท่ีสุดในการวางเทา้เพื่อใหก้ารเดิน
ของหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยดมี์เสถียรภาพสูงสุดและลดผล
การรบกวนจากปัจจยัภายนอกได ้ โดยงานวิจยัน้ีมุ่งเนน้
ศึกษาและออกแบบระบบวดัแรงท่ีฝ่าเทา้รวมถึงการ
ออกแบบระบบควบคุมการเดินของหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยด์

โดยใชแ้รงปฏิกิริยาจากฝ่าเทา้มาช่วยสร้างเสถียรภาพใน
การเดิน 
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ผลทีค่าดหมาย 
หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ท่ีพฒันามีเสถียรภาพใน

การเดินมากข้ึนและสามารถประยกุตใ์ชร้ะบบควบคุมการ
เดินของหุ่นยนตใ์ห้สามารถปรับเปล่ียนท่าทางการเดินให้
เหมาะสมกบัสภาพพ้ืนผวิแบบต่างๆต่อไป 
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