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บทนํา

ท่ีผ่านมาได้มีการค้นพบรอยเลื่อนของแผ่นเปลือกโลกจํานวน
มากในประเทศไทย  ทําให้มีความเป็นไปได้ท่ีจะเกิดแผ่นดินไหวท่ี
ส่งผลกระทบต่อภาคกลางท้ังหมด  ทําให้ตึกและอาคารสูงมีโอกาส
ได้รับความเสียหายและถล่มลงมาได้  จึงมีความจําเป็นอย่างย่ิงท่ีต้อง
มีวิธีการเข้าไปช่วยเหลือผู้ประสบภัย  แต่ทว่างานค้นหาและกู้ภัย
ภายใต้ซากปรักหักพังน้ัน  เป็นงานท่ีเสี่ยงอันตรายต่อมนุษย์เป็น
อย่างย่ิง ดังน้ันการใช้หุ่นยนต์เพ่ือทําหน้าท่ีน้ีแทนมนุษย์จึงได้รับ
ความสนใจและดูมีความเหมาะสมมากกว่า  โดยหุ่นยนต์ท่ีมีความ
เหมาะสมในการเข้าไปสํารวจและกู้ภัยท่ีสุดคือหุ่นยนต์แบบขา

ปัญหา

ปัญหาหลักๆของการควบคุมหุ่นยนต์แบบขาคือการเลือกลําดับ
การก้าวเดินของขา  ซ่ึงจะซับซ้อนขึ้นตามจํานวนขา  หุ่นยนต์แบบขา
เมื่อเข้าไปปฏิบัติงานในพ้ืนเสี่ยงภัยท่ีมีสภาพพ้ืนผิวขรุขระ เต็มไป
ด้วยสิ่งกีดขวางนั้น  ไม่อาจจะสามารถเลือกก้าวขาได้ตามต้องการ
เน่ืองจากจุดท่ีสามารถวางเท้าได้บนพื้นท่ีเสี่ยงภัยน้ันมีจํากัด  ดังน้ัน
หุ่นยนต์จึงจะต้องมีความสามารถในการปรับเปลี่ยนลําดับการก้าวขา
เพ่ือท่ีจะสามารถเคลื่อนท่ีผ่านภูมิประเทศท่ีขรุขระไปได้

วิธีการ

การท่ีจะทําให้หุ่นยนต์แบบขาสามารถเคลื่อนท่ีผ่านภูมิประเทศ
ท่ีขรุขระซ่ึงมีจุดวางเท้าท่ีจํากัดน้ัน  หุ่นยนต์แบบขาจําเป็นจะต้องมี
ลําดับการก้าวขาท่ีไม่ซํ้าเดิม  เพ่ือให้ขาท่ีสามารถหาจุดวางเท้าได้น้ัน
ก้าวเดินไปก่อน  ดังน้ันลําดับการก้าวขาของหุ่นยนต์จะเปลีย่นไปตาม
ลักษณะพ้ืนผิวภูมิประเทศ

ผลท่ีคาดว่าจะได้รับ

สร้างหุ่นยนต์แบบขาต้นแบบท่ีมีความสามารถในการสํารวจ
ซากปรกหักพังได้อย่างอัตโนมัติ และเน่ืองจากจุดเด่นในการเคลื่อนท่ี

รูปท่ี 1 แสดงภาพหุ่นยนต์กู้ชีวิต

รูปท่ี 2 แสดงภาพหุ่นยนต์กู้ชีวิต (มุมมองด้านหน้า)

ผ่านภูมิประเทศขรุขระได้อย่างคล่องแคล่ว  หุ่นยนต์แบบขาสามารถ
ถูกดัดแปลงไปใช้ในงานอื่นได้อีกด้วย เช่น งานกู้กับระเบิด หรือ งาน
ท่ีเสี่ยงอันตรายอื่น ๆ แทนท่ีมนุษย์

หุ่นยนต์กู้ชีวิตในซากอาคารถล่ม
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