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บทนํา ในปัจจุบนัไดมี้ความตอ้งการหุ่นยนตที์�มี 

ความคลา้ยคน (Humanoid robot) เพื�อมาทาํงาน
ร่วมกบัมนุษย ์ หรือแทนมนุษย ์ เช่น ASIMO ทาง
สถาบนัวิทยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม (ฟีโบ)้ จึงได้
พฒันาหุ่นยนตป์ระเภทนี? ขึ?นเพื�อเป็นองคค์วามรู้ที�เกิด 
ขึ?นในประเทศและเป็นฐานในการพฒันาในอนาคต 
ปัญหา  จากการวิเคราะห์โครงสร้างทาง ชีวกล (Bio-
mechanics) ของมนุษยส์ามารถนาํไปสู่การออกแบบ
และสร้างหุ่นยนตต์น้แบบสองขาขึ?นที�ฟีโบ ้ดงัแสดง
ในรูปที� 1  โดยหุ่นยนต์ดังกล่าวประกอบด้วยส่วน
ของลาํตวัและขาซึ� งมีจาํนวนขอ้หมุนทั?งหมด 12 ขอ้
หมุน จากจาํนวนขอ้หมุนที�มากกวา่หุนยนตท์ั�วไป จึง
ทาํให้การควบคุมมีความยากและซับซ้อน ดงันั?นจึง
ตอ้งพฒันาระบบควบคุมพื?นฐาน โดยอาศยัขอ้มูลจาก
แรงที� ฝ่า เท้า  มาช่วยในการเดินของหุ่นยนต์ให้
สามารถเดินได้โดยไม่ล้มเสียก่อน จึงจะสามารถ
ประยกุตหุ่์ยนตนี์?กบังานอื�นๆต่อไป  

วิธีการ จากปัญหาดงักล่าวขา้งตน้ ไดเ้ลือกใชก้าร

วิเคราะห์เสถียรภาพของหุ่นยนตแ์บบ ZMP (Zero 
Moment Point)  เพื�อวิเคราะห์คาํนวณแรงและ
โมเมนต์ปฏิกิริยาที�เกิดขึ?นที�เท้าทั? งสองได้ และใช้
อุปกรณ์วดัแรงและโมเมนซึ� งพฒันาขึ?นที�ฟีโบ ้ดงัรูป
ที� 2 ซึ� งเป็นส่วนหนึ�งของเทา้หุ่นยนต ์ และรูปแบบ
การควบคุมเป็นไปดงัรูปที� 3 เพื�อรักษาสมดุลยแ์ละ
ลดแรงกระแทกขณะเทา้สมัผสัพื?นในขณะเดิน 

 

 

รูปที, 1 หุ่นยนตฮิ์วแมนนอยลที์�สร้างขึ?นที� FIBO 

 

 

รูปที, 2 แสดงแบบจาํลองของอุปกรณ์วดัแรงที�เทา้ 
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รูปที, 3 แสดงระบบควบคุมหุ่นยนตโ์ดบอาศยัทฤษฎี ZMP 
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