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สัตว์หลายชนิดมีลักษณะพิเศษในการเคลื�อนที�
แตกต่างกนั หนึ�งในนั#นไดแ้ก่การเคลื�อนที�แบบเซอร์เพนไทน์ 

โดยการเคลื�อนที�แบบเซอร์เพนไทน์มาจากปลาไหล,ปลาไหล
ทะเล,งูกะปะและงูการ์เตอร์ซึ� งเหมือนกบัฟังก์ชั�นของ ไซน์นู
ซอยดอลล์ หรือ เซอร์เพนไทน์เคิฟ สัตวเ์หล่านี# สามารถ
ขบัเคลื�อนร่างกายดว้ยพลงัที�แขง็แรง ในการวิจยัอนันี#  เราสนใจ
ในการเคลื�อนที�ของงู เพราะเคลื�อนที�ไดห้ลายพื#นผิว การ
เคลื�อนที� แบบเซอร์ เพนไทน์มีประโยชน์ในการสํารวจ
โดยเฉพาะพื#นที�ซบัซอ้นและพื#นที�เสี�ยง เช่น โรงงานพลงังาน
ปรมาณู การตรวจท่อ และระบบผลิตที�หลากหลาย หรือการ
ประยกุตใ์นการบินอวกาศ 
 

ความคิดที�จะมีโรงงานปรมาณูในประเทศไทย ได้
กระตุน้ใหส้ถาบนัวิทยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม (FIBO) แห่ง
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุรี (KMUTT) 
ออกแบบและสร้างหุ่นยนตห์ลายขอ้ต่อขึ#นมา SR-1 คือตน้แบบ
ที�นาํมาขยายในการศึกษาการเคลื�อนที�แบบเซอร์เพนไทน์  โดย
ที�นาํทฤษฎี Active Cord Mechanism (ACM) ของ Prof. 
Shigeo Hirose แห่งสถาบนัเทคโนโลยโีตเกียว ประเทศญี�ปุ่น 

 

ในปัจจุบนั เราไดมี้การพฒันาขั#นที�2 เอสอาร์วนั (SR-
1) สามารถเคลื�อนที�ไปขา้งหนา้ดว้ยแรงบิดตามการเคลื�อนที�ใน
รูปแบบเซอร์เพนไทน์. ซึ� ง เอสอาร์วนั (SR-1) มีลอ้พยุงตวั
จาํนวนมากใตต้วัมนั โดยแต่ละลอ้ไม่ไดช่้วยในการเคลื�อนที�. 
แต่การเคลื�อนที�ของหุ่นยนตจ์าํเป็นตอ้งมีทุกลอ้ เพื�อที�จะยอม
ให้ผลของแรงภายในกลา้มเนื#อทั# งหมดสามารถเอาชนะแรง
เสียดทานในแนวลาํตวัของงู หุ่นยนต ์เอสอาร์วนั(SR-1) ทาํ
การควบคุมความสัมพนัธ์ของแรงบิดภายในกลา้มเนื#อของ
หุ่นยนตท์าํใหเ้กิดแรงผลกัหุ่นยนตใ์หเ้คลื�อนที�ไปดา้นหนา้หรือ
ถอยหลงัได ้

 

 
สามารถนําเอาศาสตร์ทางด้านปัญญาประดิษฐ์มา

ประยกุตใ์ชเ้พิ�มศกัยภาพกบัหุ่นยนต ์เช่น ทฤษฎีการหลบหลีก
สิ�งกีดขวางโดยทฤษฎีพลงังานศกัย ์(Potential Field Method) 
ประยุกต์ ร่ วมกับทฤษฎีของ เวอ ร์โรนอยล์ (Generalized 
Veronoi) ใชก้าํหนดแผนการเคลื�อนที�ของหุ่นยนตแ์ละเทคนิค
อื�นๆ เพิ�มเติมเพื�อเพิ�มความสามารถใหก้บัหุ่นยนต ์

  
 FIBO ไดรั้บการสนับสนุนดา้นการเงินจากมูลนิธิThai-
Toray ปัญหาของการวิจยันี#ทาํใหเ้กิดการคน้พบวิธีการควบคุม
ในหุ่นยนตช์นิดนี# ในสิ�งแวดลอ้มที�ถูกจาํกดัอยา่งมาก ผลพลอย
ไดก้คื็อตน้แบบที�จะใชศึ้กษาขอ้ดีขอ้เสียต่อไปในอนาคต 
 

 
 

รูปที� 1 แสดงการจาํลองแรงภายในกลา้มเนื#อของงู 
 

 
 

รูปที� 2 หุ่นยนตเ์อสอาร์ท ู(SR-2) 20 แกน 
 


