




การออกแบบกลไกและขาหุ่นยนต์
ข่ี ม้ าส่ งสาร  สะ ท้านขุน เขา

10  มกราคม 2562



แนวคิดในการออกแบบ
เคลื่อนที่ด้วยขา 4 ขา

ต้องสามารถเดินไปข้างหน้า เลีย้ว ก้าวข้ามสิง่กีดขวาง ขึน้พืน้เอียง

https://biorob.epfl.ch/cheetah



การเคล่ือนท่ี
การเดนิหน้า - ถอยหลงั
การเลีย้ว บนระนาบ

การเคลื่อนที่บนระนาบ

การเคลื่อนที่ ต้านสนามโน้มถ่วง



ความทา้ทายในการออกแบบกลไกขา เคล่ือนท่ีบนระนาบ
กลไกขับเคล่ือนด้วยขา
อาจมี Degrees of Freedom มากกว่า 10

ใช้ข้อต่อ (Joint) จ านวนมาก

การขับเคล่ือน มักจะรับน า้หนักหุ่นยนต์ด้วย

มีโอกาสสูงที่ ขา จะท างานขัดกัน ต้องออกแบบการเคล่ือนที่ของ 
เท้า (Foot)

กลไกขับเคล่ือนด้วยล้อ



กลไกการขบัเคล่ือน
Back – Drivability vs. Self Locking Transmission

Position Control vs. Velocity Control

Stability

Revolute Joint ; Sliding Joint ; Spherical Joint

Degrees of Freedom : Active and Passive Degrees of Freedom

Hydraulic, PMDC Motor or Servo Motor



Self Locking Transmission



Position Velocity or Torque Control



Stability



BigDog Mechanism Analysis
FOUR degrees of freedom / Leg

THREE actuate DOFs and ONE passive DOF

Hydraulic Actuators are used

Complex Design?

BigDog



Felix Mechanism Analysis
TWO degrees of freedom / Leg

TWO actuate DOFs and - passive DOF

SERVOS are used

LINKAGE MECHANISM is used to convert 
motor motion into foot trajectory 

How to Steer?



Dragoon: Custom RX-64 Quadruped
3 Motors/Leg

12 Motors in total

Its wheel foot is illegal for the contest.

Dynamixel Servos

https://www.robotshop.com/community/robots/show/dragoon-custom-rx-64-quadruped



ทางเลือกเก่ียวกบัมอเตอร์ และเฟืองทด
SERVOS

GEARED PMDC 
MOTOR

GEARED STEPPER




