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อนาคตใหมข่องโครงสร้าง
และระบบขับเคลื่อนของหุ่นยนต์ภาคสนาม

  

	 หุน่ยนต์ภาคสนาม	จดัเป็นเครือ่งมอืทีม่คีวามส�าคญัยิง่
ในภารกิจที่มนุษย์เข้าถึงพื้นที่ได้ยากล�าบาก	 และในภารกิจ 
ที่เสี่ยงภัยต่อชีวิตของผู้ปฏิบัติการ	 อีกทั้งเทคโนโลยีหุ่นยนต์
ภาคสนามนีส้ามารถลดเวลาในการปฏิบตักิาร	เก็บข้อมลู	และ
ปฏิบัติงานในสภาพแวดล้อมที่มนุษย์ไม่สามารถท�าได้ด้วย
ความแม่นย�า	ดังนั้นการศึกษาวิจัยและพัฒนาโครงสร้างและ
ระบบขับเคลือ่นของหุน่ยนต์ภาคสนามจงึมคีวามจ�าเป็นยิง่ใน
การความก้าวหน้าในการส�ารวจ	กูภ้ยั	และปฏบิตักิารทางการทหาร
ในอนาคต	ในรปูที	่1	แสดงตวัอย่างหนึง่ของหุน่ยนต์ภาคสนาม

	 ในการเพิม่ความแขง็แรงทนทานของหุน่ยนต์ภาคสนาม	
ให้ทนต่อสภาพแวดล้อมทีม่คีวามเสีย่งต่อการถกูท�าลาย	หรอื
ได้รับความเสียหายขณะปฏิบัติการ	 โครงสร้างของหุ่นยนต์
ภาคสนามจะต้องถูกออกแบบด้วยวัสดุ	 และลักษณะของ
โครงสร้างที่มีความแข็งแรง	เช่น	วัสดุและลักษณะโครงสร้าง
จะต้องทนต่อการกระแทกและการตัดเฉือน	 อีกทั้งต้องมี 
น�า้หนกัเบาเพือ่ประหยดัพลงังานในการขบัเคลือ่นในขณะปฏบิตักิาร	
นอกจากนี้ระบบขับเคลื่อนของหุ่นยนต์ภาคสนามจะต้องทน
ต่อกระแสไฟฟ้า	 และการสั่นสะเทือน	 ต้องมีสมรรถนะและ
ประสิทธิภาพการในขับเคลื่อนสูง	 เนื่องจากการปฏิบัติการ
ภาคสนามนัน้มกัเป็นการปฏบิตักิารในสภาพแวดล้อมทีท่รุกนัดาร	

ต้องการแรงและก�าลังในการขับเคลื่อนสูง	และปฏิบัติการใน
ช่วงเวลาที่ยาวนาน	 ระบบขับเคลื่อนของหุ่นยนต์ภาคสนาม
ทั้งในส่วนที่เป็นวงจรไฟฟ้า	และในส่วนของกลไกทางกลต้อง
ทนทาน	สมบุกสมบันมาก

	 กลุ่มนวัตกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ	 (นอ.)	
กองวสัดวุศิวกรรม	กรมวทิยาศาสตร์บรกิาร	ได้รเิริม่และด�าเนนิการ
กิจกรรมวิจัยการพัฒนาโครงสร้างและระบบขับเคลื่อนของ 
หุน่ยนต์ภาคสนามขึน้	เพือ่วจิยัพฒันา	และสร้างต้นแบบหุน่ยนต์
ภาคสนามท่ีมโีครงสร้างและระบบขับเคลือ่นทีมี่ความแขง็แรง	
ทนทาน	 สมบุกสมบัน	 ซึ่งสามารถน�าไปประยุกต์ใช้กับการ
ปฏบิตังิานในพืน้ทีห่น้างานจรงิทีม่คีวามเสีย่งต่อการถกูท�าลาย
หรือได้รับความเสียหายต่อตัวหุ่นยนต์ขณะปฏิบัติการได ้
เป็นอย่างด	ีเพือ่ให้การปฏบิตักิารส�าเรจ็ลลุ่วง	นอกจากนีย้งัเป็น
แนวทางในการก�าหนดมาตรฐานความแข็งแรงของหุ่นยนต์
ภาคสนามในอนาคต	 โดยทั้งนี้ยังต้องค�านึงถึงการประหยัด 
ค่าใช้จ่าย	และระยะเวลาในการสร้างหุน่ยนต์ภาคสนามอนาคต
ส�าหรับภารกิจการปฏิบัติการภาคสนามในครั้งต่อไปอีกด้วย
	 ระบบขบัเคลือ่นของหุน่ยนต์ภาคสนามท่ีแม่นย�าและ
ทนทานต่อการขับเคลือ่นด้วยไฟฟ้ากระแสสงู	(60-100	แอมแปร์)	
จะต้องค�านงึถงึการออกแบบวงจรขบัมอเตอร์และระบบไฟฟ้า

นายสุรเดช สุรัติศักดิ์   นักวิทยาศาสตร์ชำานาญการพิเศษ
นายเจษฎา บ่อทรัพย์   นักวิทยาศาสตร์ปฏิบัติการ
นายเบญจรงค์  โพธิ์สุข   นักวิทยาศาสตร์
นายสมภัทร แพรกนกแก้ว  นักวิทยาศาสตร์ กองวัสดุวิศวกรรม

 รปูที ่1: หุน่ยนต์ภำคสนำม

รปูที ่2: วงจรไฟฟ้ำระบบขบัเคล่ือนของหุน่ยนต์
ภำคสนำมที ่นอ. พฒันำขึน้
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ของหุ่นยนต์ท่ีเหมาะสม	 วงจรขับมอเตอร์จะต้องเลือกใช้
มอสเฟต	(MOSFET)	ซึง่เป็นอปุกรณ์ไฟฟ้าทีส่�าคญัในการจ่าย
กระแสไฟฟ้า	และควบคมุทศิทางของมอเตอร์ทีรั่บกระแสสงูได้	
แต่การเลอืกใช้มอสเฟตกระแสสงูนัน้จะส่งผลให้เกดิความร้อน
ต่อวงจรขับมอเตอร์	ดังนั้นการออกแบบวงจรขับมอเตอร์ที่มี
สมรรถนะสงูต้องมรีะบบระบายความร้อนทีด่มีาก	โดยต้องตดิตัง้
แผ่นระบายความร้อน	(Heat	sink)	ที่มีประสิทธิภาพในการ
ระบายความร้อนทีต่วัมอสเฟต	(รปูที	่3)	นอกจากนีก้ารออกแบบ
ลายวงจรของวงจรขบัมอเตอร์นัน้ต้องออกแบบให้ลายทองแดง
น�าไฟฟ้าบนแผ่นวงจรในส่วนที่รับกระแสสูง	 ให้มีขนาดใหญ	่
หากระบบระบายความร้อนของวงจรมีประสิทธิภาพดีเราจะ
สามารถเลือกใช้วิธีการติดแผ่นทองแดงบนลายวงจรเพิ่มเติม
พร้อมทัง้ฉาบเคลอืบด้วยตะกัว่เพือ่การน�ากระแสไฟฟ้าทีด่ไีด้	
แต่หากระบบระบายความร้อนของวงจรไม่มีประสิทธิภาพ 
จะส่งผลให้ตะกัว่ละลายและสร้างความเสยีหายให้กบัแผ่นวงจรได้	
ดังนั้นการใช้แผ่นวงจรขับมอเตอร์ที่มีแผ่นทองแดงหนาจะ
เป็นการแก้ไขปัญหาทีด่ทีีส่ดุ	แต่ก็จะท�าให้ต้นทนุของการสร้าง
แผ่นวงจรขบัมอเตอร์ทีส่งูขึน้	อกีทัง้การออกแบบและสร้างแผ่น
วงจรมคีวามยุง่ยากซบัซ้อนขึน้	 ทัง้นีท้างเลอืกทีเ่หมาะสมจงึขึน้
อยู่กับงบประมาณและข้อจ�ากัดในการติดตั้งระบบขับเคลื่อน
ของหุน่ยนต์ภาคสนามในภาพรวม

 

	 ระบบไฟฟ้าของหุ่นยนต์ภาคสนามนั้น	จะต้องเลือก
ใช้ขนาดและชนิดของสายไฟให้เหมาะสมกับระดับกระแส
ไฟฟ้าที่ใช้ในวงจรในแต่ละส่วนของตัวหุ่นยนต	์ โดยจะต้องมี
ขนาดใหญ่เพยีงพอต่อการรบักระแสไฟฟ้าได้	แต่ไม่ใหญ่เกนิไป
จนกินพ้ืนที่ของการติดตั้งระบบไฟฟ้าโดยไม่จ�าเป็น	 จุดเชื่อม
ต่อต่างๆ	ในระบบไฟฟ้าควรเลอืกขัว้ต่อสายไฟฟ้าทีท่นกระแส
ไฟฟ้าทีเ่ลอืกใช้ได้	อกีทัง้ยงัต้องเลอืกขัว้ต่อสายไฟทีท่นต่อแรง
จากการสะเทอืนทีอ่าจจะเกดิขึน้ในหุน่ยนต์ภาคสนามปฏบิตักิารได้	
(รูปที่	4)

	 โครงสร้างของตวัหุน่ยนต์นัน้เป็นสิง่ทีส่�าคญัยิง่เพราะ
โครงสร้างจะเป็นจุดรบัภาระของแรงต่างๆ	ทีก่ระท�ากับตวัหุน่ยนต์
ในขณะปฏิบัติการ	 และโครงสร้างจะเป็นตัวปกป้องอุปกรณ์
ภายในของหุน่ยนต์ไม่ให้เกดิความเสยีหายจากแรงกระท�าจาก
ภายนอก	โครงสร้างของตวัหุน่ยนต์ต้องทนทานต่อสภาพแวดล้อม
ที่หุ่นยนต์ภาคสนามต้องเผชิญ	 นอกจากนี้โครงสร้างควรม ี
น�า้หนกัทีเ่บาอกีด้วย	ในการปฏบิตังิานภาคสนามนัน้หุน่ยนต์
จะต้องเข้าไปในพื้นที่ทุรกันดารยากต่อการเข้าถึง	การใช้วัสดุ
อย่างเช่นไทเทเนยีมจงึเป็นวสัดทุีม่คีวามเหมาะสมในการเลอืก
ใช้งาน	เนือ่งจากมคีวามแขง็แกร่งสงู	มคีวามเหนยีวทนต่อแรง
ตัดเฉือนได้ดี	มีความหนาแน่นต�า่ท�าให้มีน�า้หนักเบา	และทน
ต่อการกัดกร่อนได้ดี	 ไทเทเนียมจึงเหมาะที่จะน�ามาใช้เป็น
โครงสร้างของหุ่นยนต์ภาคสนาม	
	 นอกจากนีก้ารออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ภาคสนาม
ต้องค�านึงถึงการซ่อมแซม	 และเปลี่ยนอุปกรณ์ต่างๆได้อย่าง
สะดวกและรวดเรว็	จดุทีต้่องใส่ใจเป็นพเิศษของโครงสร้างหุน่
ยนต์ภาคสนามนั้น	คือจุดที่ต้องรับแรงกระแทกมากและบ่อย
ครั้ง	 โครงสร้างลักษณะสามเหลี่ยมเป็นรูปแบบที่เหมาะสม
ทีส่ดุเนือ่งจากสามารถกระจายแรงได้ด	ีรปูที	่5	แสดงตวัอย่าง
ลกัษณะโครงสร้างหุน่ยนต์ภาคสนามทีท่�าจากวสัดไุทเทเนยีมที	่นอ.	
ได้สร้างขึน้	ทัง้นีค้วามรูแ้ละประสบการณ์ที	่นอ.	ได้รบัจากการ
ท�ากจิกรรมวจิยันีส้ามารถน�าไปต่อยอดในการพฒันาหุน่ยนต์
ภาคสนามที่ใช้ในภารกิจในรูปแบบต่างๆ	ได้ในอนาคตต่อไป

รูปที่ 3: มอสเฟตและแผ่นระบำยควำมร้อน

รูปที่ 4: สำยไฟและขั้วต่อสำยไฟ
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