
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Modular Robot 

ผู้วจัิย : นางสาวฉัตรเกล้า เจริญผล นายบุญเลศิ มณฉีาย นายพงศกร พลจันทร์ขจร นายธัญญ์นิธิ ขุนนิธิวราวฒัน์  
 อาจารย์ที-ปรึกษา ดร.ถวดิา มณวีรรณ์ 

Modular Robot เป็นพื�นฐานของแนวคิดในการพฒันาหุ่นยนตเ์พื(อเลียนแบบหลกัการในธรรมชาติ คือการทาํงานของเซลลใ์น
สิ(งมีชีวิตซึ( งมีการทาํงานที(มีลกัษณะเป็น module กล่าวคือในแต่ละหน่วยการทาํงานมีรูปแบบ และการทาํงานพื�นฐานที(เหมือน ๆ กนั แต่
สามารถต่อกนัเป็นโครงสร้างต่าง ๆ ที(มีรูปแบบโครงสร้างที(แตกต่างกนัได ้ทั�งยงัสามารถตอบสนองต่อสิ(งแวดลอ้มที(เปลี(ยนแปลงไป หรือ
เมื(อมีบางส่วนที(เสียหาย โครงสร้างที(เหลือกส็ามารถปรับเปลี(ยนใหร้ะบบโดยรวมยงัทาํงานต่อไปได ้ ระบบการทาํงานแบบ  Modular ที(เรา
พบเห็นในชีวิตประจาํวนัไดแ้ก่ เซลลข์องมนุษย,์ การเคลื(อนของสตัวที์(ประกอบดว้ยขอ้ต่อ ต่อเรียงกนั เช่น งู หนอน ปลาไหล ปลาหมึก เป็น
ตน้ 

 
 

 
 

 
 

 

MSR-1  หุ่นยนต์งูเพื-อการไต่ และสํารวจท่อในแนวตั?ง 
วตัถุประสงคห์ลกังานวิจยันี� คือเพื(อเปรียบเทียบความสามารถในการเคลื(อนที(

ในท่อแนวตั�งของแต่ละท่าทางการเคลื(อนที(ที(แตกต่างกนัเช่น sinusoidal wave หรือ 
triangular wave เป็นตน้ 
 
MOMO-1 หุ่นยนต์งูล้อเพื-อการสํารวจในพื?นที-ประสบภยั 

วตัถุประสงคห์ลกังานวิจยันี� คือเพื(อเปรียบเทียบความสามารถในการเคลื(อนที(บน
พื�นเอียงและการเลี�ยวในท่อมุมฉาก เพื(อหารูปแบบการเคลื(อนที(ที(เหมาะสมในการเคลื(อน 
ที(เขา้ไปสาํรวจในสภาพสิ(งแวดลอ้มนั�นๆ โดยมีการเคลื(อนที(ลอ้ช่วยในการเคลื(อนที( 

MOMO-2 หุ่นยนต์งูล้อแบบแยกล้อขบัเคลื-อนซ้าย-ขวา 
วตัถุประสงคห์ลกังานวิจยันี� คือเพื(อเปรียบเทียบความสามารถในการเคลื(อนที(ขา้ม

พื�นที(ต่างระดบั โดยใช้การควบคุมหุ่นยนต์แบบ 3 มิติ เพื(อหารูปแบบการเคลื(อนที(ที(
เหมาะสมกบัการขา้มพื�นที(ต่างระดบั  
 

MOMO--3 หุ่นยนต์หลายข้อต่อเพื-อการเคลื-อนที-ขึ?นเสา 
วตัถุประสงคห์ลกังานวิจยันี� คือศึกษาพฤติกรรมและปัจจยัที(มีผลต่อการเคลื(อนที(

ขึ�นเสาของหุ่นยนตแ์บบหลายขอ้ต่อ (Hyper-Redundant Robot) ที(มีลอ้ในแต่ละชิ�นต่อโยง 
ดว้ยเส้นทางการเคลื(อนที(แบบหมุนเป็นเกลียวรัศมีคงที( (Helix) และรัศมีไม่คงที( (Spiral)  
 


