
 
วศิวฯ มก.เจง สราง “ตนแบบหุนยนตเก็บกูวตัถรุะเบดิ” 

ใน 3 จังหวัดชายแดนภาคใต 
 
 คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร เจงสราง  “ตนแบบหุนยนตเก็บกูวัตถุระเบิด” 
เหมาะใช เ ก็บกูวัต ถุระเบิดใน    3   จังหวัด
ชายแดนภาคใต    ซึ่งมีสมรรถภาพในการเก็บกู
วัตถุตองสงสัย,      วิ่งตรวจสอบระเบิดใตทองรถ  
สามารถติดตั้งตัวตรวจจับโลหะเพ่ือตรวจหาทุน
ระ เบิดที่ ฝ งอ ยู ในดิ น  และประ ยุกต ใช ใน
การเกษตรเชนเปนหุนยนตพนยาฆาแมลงไดดวย 
 รองศาสตราจารย ดร.ณัฏฐกา  หอม
ท รั พ ย  จ า ก ห น ว ย ป ฏิ บั ติ ก า ร วิ จั ย ค ล่ื น
แม เหล็กไฟฟาประยุกต   (RECAPE)   ภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา      คณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร    ในฐานะหัวหนา
โครงการวิจัยและพัฒนา  “ตนแบบหุนยนตเก็บกูวัตถุ
ระเบิด (Research and Development for Bomb 
Disposal Robot)”    โดยม ี นายถิระภัทธ จิระนรวิชย     
นายเมธา ผลภาษ ี   และ  นาย พิระณัฐ    วิรุณหะ เปน
ทีมนักวิจัยหลัก    โดยความรวมมือจากกองวิชา
วิศวกรรมศาสตร  โรงเรียนนายเรืออากาศ   และทุน

สนับสนุนการวิจัยเพื่อพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมดวยวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี จากสํานักงาน
คณะกรรมการวิจัยแหงชาติ  (วช.)   
 รศ.ดร.ณัฏฐกา ไดกลาววา “สืบเนื่องมาจากเหตุการณไม
สงบใน 3 จังหวัดชายแดนภาคใตของประเทศไทยที่มีการกอความ
ไมสงบมาอยางตอเน่ืองเปนเวลาไมต่ําวา 50 ป และเพ่ิมความ
รุนแรงมากข้ึนในชวง  3 – 4  ป หลังนี้ ทําใหประเทศชาติตอง
สูญเสียรายได  ทรัพยสิน และประชากรของประเทศเปนจํานวน
มากโดยเฉพาะทหารซึ่งเปนร้ัวของชาติที่ตองสละชีพเพ่ือปกปอง
ผืนแผนดินไทยมิใหผูใดมารุกรานและแบงแยกดินแดน การ
สูญเสียชีวิตของทหารไทยเราน้ันสวนใหญจะมาจากการถูกลอบ
วางระเบิด  และจากการเก็บกู วัตถุระเบิด  ทําใหเ กิดการคิดหา
หนทางแกไขมิใหเกิดการสูญเสียชีวิตและทรัพยสินเพ่ิมข้ึนอีก 



ดังนั้นจึงไดมีการคิดคนหุนยนตเก็บกูวัตถุระเบิดมาทําหนาที่เก็บระเบิดแทนคนข้ึนมา” 
 “การสรางหุนยนตเพื่อใชในการกูระเบิดและตองนํามาใชงานไดจริงในภารกิจงานของกองทัพซึ่ง
จะนําไปใชใน 3 จังหวัดชายแดนภาคใต ซึ่ง เฟส 1 ที่แลวเสร็จไปนั้นแบงออกเปน 2 สวน คือ สวนแรก 
เปนการออกแบบและสรางตัวตนแบบหุนยนตเก็บกู
วัตถุระเบิดที่จะตองมีนํ้าหนักเบา และสวนที่สอง เปน
การเขียนโปรแกรมโดยใชไมโครคอนโทรเลอร 
(โปรแกรมสมองกลฝงลงในตัวหุนยนต)   ใชในการ
ควบคุมการเคล่ือนที่ของตัวหุนยนต  และมีกลอง
วิดีโอแบบไรสายเพ่ือสงสัญญาณมาแสดงภาพทาง
จอมอนิเตอร” สามารถควบคุมไดในระยะไกลทั้ง
แบบมีสายและไรสาย 
 “หุนยนตที่สรางข้ึนมาจะเนนแบบกะทัดรัดซึ่งไดสรางข้ึนมาและสามารถเขาปฏิบัติงานในที่แคบ
ไดสะดวก  2  แบบคือ  แบบมีลอ สําหรับพ้ืนท่ีขรุขระและพ้ืนท่ีราบ และแบบตีนตะขาบ สําหรับพื้นท่ีท่ี
ตองใชการปนปายหรือลาดเอียง  น้ําหนักประมาณ 50 กิโลกรัม  และขนาดประมาณ 60 cm x 110 cm x 
100 cm.  เพ่ือใหงายตอการขนยายไปยังจุดที่ตองการปฏิบัติงาน รวมทั้งรูปลักษณที่สรางใหสวยงาม  ทั้ง
สองแบบใชชุดควบคุมมอเตอรที่ทนกระแสไฟฟาไดถึง 30 แอมแปร   และเพ่ือความปลอดภัยตอ

ผูปฏิบัติงาน หุนยนตจะตองควบคุมไดในระยะไกล 
เมื่อทํางานในระบบควบคุมผานสายสามารถทํางานได
ตามระยะทางที่ตองการและมีระบบควบคุมแบบไร
สายที่ระยะอยางต่ํา 300 เมตร  หุนยนตทั้งสองตัวน้ี
สามารถติดตั้งอุปกรณตาง ๆ เชน  แขนกลที่สามารถ
ยกนํ้าหนักไดประมาณ 5 กิโลกรัม  และยังติดตั้งปน
ฉีดน้ําความดันสูงเปนอุปกรณอีกตัวที่ใชชวยในการยิง
ทําลายวัตถุตองสงสัย อุปกรณที่ใชในการควบคุมการ

ทํางานสามารถจะใชเปนแบบมีสายหรือแบบไรสายก็ได สวนกลองวิดีโอที่สงภาพมายังชุดควบคุมโดยสง
ภาพและเวลาจริง (Real Time) น้ันมีความไว 30 ภาพตอวินาที ดังนั้นการติดตั้งกลองวิดีโอไวระหวาง
กลางของแขนกลและตัวหุนยนต   จะทําใหการควบคุมบังคับแขนกลโดยมองจากจอมอนิเตอร   (หรือ
จอคอมพิวเตอร)       ไดสะดวกข้ึน สําหรับแผงวงจรหลักที่ใชน้ันเปนระบบฝงตัวที่ใชคอมพิวเตอรเปน
พ้ืนฐาน (Embedded PC)  มีระบบติดตอแบบไรสายที่เปนระบบเดียวกับระบบอินเตอรเน็ต ซึ่งจะเพ่ิม
ความสะดวกในการสงทั้งภาพและคําสั่ง และยังสามารถจะนําไปพัฒนาตอเพ่ือใชในการตรวจสอบระเบิด
ที่ถูกฝงอยูใตพื้นดิน”  
 อ.ณัฏฐกา ยังไดกลาวเพิ่มเตมิวา  “นอกจากการสรางหุนยนตเพ่ือใชในการเก็บกูวัตถุระเบดิแลว  
ยังสามารถจะนําไปดัดแปลงเพ่ือใชประโยชนในทางอ่ืนไดอีก  เชน เปนตัววิ่งใตทองรถเพื่อตรวจสอบหา



วัตถุระเบดิ ตดิตัง้ตัวตรวจจับโลหะเพ่ือตรวจหาทุนระเบดิที่ฝงอยูในดนิ ใชเปนหุนยนตพนยาฆาแมลงใน
ดานการเกษตรได” 

 สําหรับโครงการวิจัยที่จะทําในเฟสที่  2  ซึ่งจะเร่ิมในป 2550   คณะวิจัยฯ ไดรับมอบหมายให
พัฒนาตัวหุนยนตใหมีความอัจฉริยะมากข้ึน สามารถควบคุมเสนทางแบบอัตโนมัติ และมีโปรแกรมเก็บ
และแสดงขอมูลทาทางการเคล่ือนที่ของแขนกล การบีบจับใชอุปกรณวัดแรงปอนกลับ และภาพที่สงกลับ
จะพัฒนาใหสามารถสรางเปนภาพ 3 มิติเพ่ือความสะดวกและชัดเจนในการจับเปาหมายไดดีย่ิงข้ึน 

สําหรับหนวยงานที่เก่ียวของหรือผูสนใจ ติดตอสอบถามรายละเอียดไดที่ หนวยปฏิบัติการวิจัย
คล่ืนแม เห ล็กไฟฟ าป ระ ยุกต  (RECAPE)  ภาควิช าวิ ศวกรรมไฟฟ า  คณะ วิศวกรรมศาสต ร 
มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร โทร.0-09428555 ตอ 1509, 1564 หรือที ่  fengnth@ku.ac.th 
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