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รายงานการสัมมนา 
2.1 เรื่อง Bio-Inspired Robotics: จากชีววิทยา สู่หุ่นยนต์ชีวภาพ 
วัตถุประสงค์ :เพ่ือเป็นการสร้างความรู้ความเข้าใจ ให้แก่ผู้เข้าร่วมประชุมที่มีความสนใจเกี่ยวกับ

พัฒนาการของหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ ตลอดจนการน าหุ่นยนต์และระบบดังกล่าว มาใช้ในชีวิต 

ประจ าวัน ทั้งในภาคครัวเรือนและภาคอุตสาหกรรม  

วิมีการสัมมนา : การบรรยาย   
เข้าร่วมสัมมนา : ในฐานะผู้เข้าร่วมสัมมนา 
วิทยากรบรรยาย  ได้แก่  รศ.ดร.ปรเมษฐ์ มนูญพงศ์ Visiting professor จาก The Maersk Mc-Kiney 

Mollow Institute ประเทศเดนมาร์กสรุปสาระส าคัญจากการสัมมนาได้ดังนี้ 

1) ข้อมูลเกี่ยวกับวิทยากร  
วิทยากรเป็นอาจารย์จาก มหาวิทยาลัยเซาเทิร์นเดนมาร์ก ซึ่งมหาวิทยาลัยดังกล่าวมีการเรียน

การสอนหลายสาขา เช่น thrones เทคโนโลยี ประกอบด้วย เนื้อหาเกี่ยวกับ หุ่นยนต์ปัญญาประดิษฐ์ 
การใช้คอมพิวเตอร์ช่วยในการมองเห็น เป็นต้น 
2) แนวคิดเกี่ยวกับ Bio-Inspired Robotics  

Bio-Inspired Robotics คือการน าข้อมูล ทางชีววิทยามาสร้างเป็นหุ่นยนต์ โดยหุ่นยนต์ที่ได้ 
จะมีแรงบันดาลใจมาจากสิ่งมีชีวิตจากธรรมชาติ ซึ่ง เป็นที่ทราบกันดีว่า สิ่งมีชีวิตจากธรรมชาติ เป็น
สิ่งมีชีวิตที่สมบูรณ์แบบที่สุด โดยหุ่นยนต์ที่พัฒนาขึ้นมาสามารถน าไปทดลองทางวิทยาศาสตร์ได้หลาย
รูปแบบ ยกตัวอย่างเช่น การพัฒนาให้หุ่นยนต์สามารถเดินและเคลื่อนที่เหมือนกับสิ่งมีชีวิตต้นแบบ 
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ในกรณีนี้ศึกษาจากมดและแมลง ดังนั้น อาจสรุปได้ว่าไบโอโรติกคือการน าหุ่นยนต์ไปศึกษาทางชีววิทยา
นั้นเอง ในที่นี่ สัตว์ที่เลือกท าการศึกษามี 3 ชนิด ได้แก่กิ้งก่า กบและแมลงสาบ  

กรณกีิ้งก่าจะพิจารณาที่บริเวณรูหูขนาดเล็กของก้ิงก่าที่ใช้ในการตรวจจับเหยื่อ ซึ่งมีกลไกในการ
ท างานที่สลับซับซ้อน   

กรณคี้างคาว เป็นที่ทราบกันดีว่าค้างคาวสามารถเคลื่อนที่ในถ้ ามืดได้ จึงเกิดประเด็นค าถามขึ้น
ว่า ค้างคาวมีระบบน าทางในที่มืดได้อย่างไร จากการศึกษาค้นพบว่าค้างคาวใช้คลื่นเสียงหรือคลื่นโซนาร์
ส าหรับตรวจจับสิ่งกีดขวาง จากความรู้ดังกล่าวสามารถน าไปประยุกต์ใช้กับ drone หรือเครื่องบินไร้
คนขับขนาดเล็กได้  

กรณีกบ เป็นที่ทราบกันดีว่ากบ เป็นสิ่งที่มีชีวิตอีกชนิดหนึ่งที่มีการสื่อสารในลักษณะเฉพาะ มี
ลักษณะพิเศษคือ กบสื่อสารโดยใช้โทนเสียงที่แตกต่างกัน ซึ่งการสื่อสารในลักษณะดังกล่าวเป็นการ
สื่อสารที่ใช้พลังงานน้อย ท าให้สามารถน ามาประยุกต์กับหุ่นยนต์ประหยัดพลังงานได้ 
3) การประยุกต์ใช้ Bio-Inspired Robotics  

ในอดีตหุ่นยนต์เข้ามาเก่ียวข้องกับมนุษย์เฉพาะ ในอุตสาหกรรมบรรจุภัณฑ์ คือท าหน้าที่ในการ
บรรจุสินค้าเท่านั้น แต่ในปัจจุบัน มีการแข่งขันที่สูงมาก ท าให้จ าป็นต้องผลิตในปริมาณที่สูงมาก ด้วย
อัตราเร็วที่สูง ดังนั้นการท างานโดยใช้มนุษย์จึงมีความเร็วไม่เพียงพอ ในปัจจุบันจึงมีการน าหุ่นยนต์มา
ช่วย นั่นคือจุดเริ่มต้นของการใช้หุ่นยนต์ในอุตสาหกรรมในยุคแรก จากนั้นเป็นการใช้หุ่นยนต์แขนกลใน
การหยิบจับอุปกรณ์ต่างๆ เนื่องจากแขนกลมีความแม่นย าไม่ผิดพลาด และไม่เกิดการเหนื่อยล้า สามารถ
ท างานได้อย่างรวดเร็ว นอกจากคนจะใช้หุ่นยนต์ท างานแทนคนแล้ว ในปัจจุบันคนยังต้องท างานร่วมกับ
หุ่นยนต์อีกด้วย ( human robotic corporation) โดยเทคโนโลยีดังกล่าว จะใช้หุ่นยนต์ที่ยืดหยุ่นได้คือ
เป็นหุ่นยนต์ที่มีกรอบภายนอกที่ยืดหยุ่น เมื่อเกิดการสัมผัสกับมนุษย์ที่ท างานด้วยกัน ก็ไม่ท าให้เกิดการ
บาดเจ็บ อีกครั้งสามารถโปรแกรมให้หุ่นยนต์ดังกล่าว สามารถเรียนรู้และสามารถสอนการท างานได้โดย
ที่มนุษย์ เข้ามาจับแขนหุ่นยนต์ให้ท าตามท่าทางต่างๆได้ ตัวอย่างการน าหุ่นยนต์มาใช้งานใน
ชีวิตประจ าวัน ที่ชื่อว่า cleo bot full หุ่นยนต์ที่ใช้ในการท าอาหาร ที่ชื่อว่า หุ่นยนต์ robo เชฟ จาก
บริษัทโมเลโรโบติกส์ เป็นหุ่นยนต์เครื่องดูดฝุ่นที่ชื่อว่า หุ่นยนต์รุมบ้า เป็นต้น หรือใช้หุ่นยนต์ในการ
ตรวจสอบ เช่น การตรวจสอบสภาวะโรงงานผลิตไฟฟ้าพลังงานนิวเคลียร์ที่ประเทศญี่ปุ่น  โดย
นักวิทยาศาสตร์ ใช้หุ่นยนต์เข้าไปส ารวจ ในพ้ืนที่ที่มีกัมมันตภาพรังสีตกค้างในปริมาณสูง ซึ่งมนุษย์ไม่
สามารถเข้าไปตรวจสอบได้ หรือ การใช้หุ่นยนต์การขนย้ายมนุษย์ ไปสู่ดาวดวงอ่ืน เนื่องจากบนโลกมี
สภาวะที่ไม่เหมาะสมในการด ารงชีวิต ซึ่งเป็นโครงการในอนาคตที่อาจเกิดขึ้นได้ โดยทั่วไปปัจจุบัน
นักวิทยาศาสตร์มักทดลองใช้หุ่นยนต์ในสิ่งแวดล้อมท่ีไม่ซับซ้อน แตใ่นการใช้งานจริงในระบบสิ่งแวดล้อม
แบบเปิด จะมีความหลากหลายของสิ่งแวดล้อมและไม่สามารถควบคุมได้ปัจจัยต่างๆได้ ซึ่งเป็นความท้า
ทายอีกรูปแบบหนึ่ง 

 จากการศึกษาข้อมูลพบว่า จ านวนหุ่นยนต์ในอนาคต จะมีปริมาณเพ่ิมสูงขึ้นถึง 100 ล้านตัวใน
ปี 2020 ซึ่งส่วนใหญ่น ามาใช้งานทั้งภาคอุตสาหกรรมทางการแพทย์และการขนส่ง  
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4) ลักษณะเฉพาะของ Bio-Inspired Robotics   
หุ่นยนต์ Bio-Inspired Robotics ควรจะลักษณะเฉพาะดังต่อไปนี้ 1. ต้องมีโครงสร้างทาง     

ชีวกล 2. ต้องมีความยืดหยุ่น 3. ต้องมีความประหยัดพลังงาน 4. ต้องปรับตัวเข้ากับสิ่งแวดล้อมได้ 5. 
ต้องมีระบบน าร่องอัตโนมัติ ในปัจจุบันได้มกีารทดลองสร้างสรรค์หุ่นยนต์ให้มีสมบัติดังกล่าว ซึ่งสามารถ
ท าได้หลายวิธี ส าหรับวันนี้จะน าเสนอ วิธีที่จากการใช้แรงบันดาลใจจากธรรมชาติเพ่ือน ามาสร้างและ
ออกแบบ เป็นหุ่นยนต์ ยกตัวอย่างเช่น มด สามารถค้นหาอาหารได้เป็นระยะทางไกลๆ และเมื่อมดพบ
อาหารแล้วมดจะสามารถเดินทางกลับรังได้ โดยอาศัยระยะทางท่ีสั้นที่สุด ไม่ได้เดินทางกลับตามเส้นทาง
เดิมที่เดินมาตั้งแต่ต้น แสดงให้เห็นว่ามดสามารถเคลื่อนที่กลับด้วยระยะทางที่สั้นที่สุดเสมอ ที่เป็นเช่นนี้
แสดงให้เห็น ความสามารถของมดในการเคลื่อนที่ จากการศึกษาพบว่ามดจะท าการปล่อยฟีโรโมนไว้ 
จากนั้นจะค านวณระยะทางกลับรังที่สั้นที่สุดได้นั่นเอง กรณีที่น่าสนใจคือมดทะเลทราย ซึ่ง ฟีโรโมนที่
ปล่อยไว้จะถูกท าลายโดยแสงอาทิตย์ แต่มดทะเลทรายจะมีวิธีการพิเศษ โดยการถ่ายรูปทางเดิน ไว้เป็น
ระยะ ควบคู่กับการสังเกตองศาของแสงอาทิตย์ ท าให้มันสามารถเดินทางกลับรังได้ด้วยระยะทางขจัด
เช่นกัน  

จากการศึกษาสัตว์จ าพวก walking animal ตัวอย่างเช่น แมลงก้านไม้และแมลงสาบ สิ่งมีชีวิต
เหล่านี้จะเน้นศึกษาการเคลื่อนที่ และน ารูปแบบการเคลื่อนที่ดังกล่าว มาออกแบบหุ่นยนต์ จะเห็นได้ว่า
สิ่งที่ท าให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้โดยเลียนแบบการเคลื่อนที่ของ แมลงก้านไม้และแมลงสาบ  ประกอบไป
ด้วย 3 องค์ประกอบได้แก่ 1 โครงสร้างทางชีวะกุล 2 เซนเซอร์ 3 สมองหรือเซลล์ประสาท นั่นเอง 

ลักษณะเฉพาะของ Bio-Inspired Robotics  ข้อ 1 ต้องมโีครงสร้างทางชีวกลศาสตร์ กรณีนี้จะ
ประกอบไปด้วยโครงสร้างหลัก ของกล้ามเนื้อและวัสดุ ในส่วนของโครงสร้างหลักจากการศึกษาสิ่งมีชีวิต
เล็กๆจะพบว่า แมลงมีโครงสร้างหลักมากกว่า 60 ข้อต่อ ในส่วนของกล้ามเนื้อจะพบว่าสิ่งมีชีวิตเล็กๆ
เหล่านี้ มีกล้ามเนื้อถึง 230 มัด ในส่วนของวัสดุจะพบว่าสิ่งมีชีวิตเล็กเหล่านี้จะมีพ้ืนผิวของวัสดุใน
ลักษณะพิเศษ อาจจะมีปุ่มจับที่ยืดหยุ่นหรืออยู่ในลักษณะของแข็ง เพ่ือช่วยในการเคลื่อนที่   

ลักษณะเฉพาะของ Bio-Inspired Robotics  ข้อ 2 ในส่วนของเซ็นเซอร์ เมื่อศึกษาสิ่งมีชีวิต
เล็กๆ จะพบว่ามีเซ็นเซอร์ในส่วนของหนวด ตาและฝ่าเท้า เพ่ือใช้ในการตรวจสอบสภาวะแวดล้อม  

ลักษณะเฉพาะของ Bio-Inspired Robotics  ข้อ 3. สมองหรือเส้นประสาท เมื่อศึกษาสิ่งมีชีวิต
เล็กๆ จะพบว่าสมองหรือเส้นประสาท จะท าหน้าที่ในการควบคุมเรียนรู้และจดจ า อันจะน าไปสู่ 
ปัญญาประดิษฐ์นั้นเอง  

จากองค์ประกอบทั้ง 3 ส่วนได้แก่ โครงสร้างทางชีวะกล ระบบเซ็นเซอร์และสมอง น ามาพัฒนา
เป็นหุ่นยนต์ต้นแบบ 6 ขา เหตุที่เรียกว่า amost รุ่นที่ 2 กรณีความยืดหยุ่นของหุ่นยนต์สามารถท าได้
หลายวิธีเช่นการใช้สปริงหรือการใช้กล้ามเนื้อเทียม ซึ่งการเคลื่อนที่ของกล้ามเนื้อจะขึ้นอยู่กับการ
เพ่ิมขึ้นหรือลดลงของลมที่ใส่เข้าไปในระบบ ส าหรับการศึกษาครั้งนี้จะใช้มอเตอร์ในการควบคุมการ
ท างานของกล้ามเนื้อให้สามารถท างานได้อย่างยืดหยุ่นโดยควบคู่ไปกับการใช้ซอฟท์แวร์คอมพิวเตอร์  
ในแง่ของวัสดุ วัสดุที่ใช้จะมีน้ าหนักเบามีความยืดหยุ่นมีแรงเสียดทานที่ต่ า ในกรณีนี้ใช้หนังปลาฉลาม 
ซึ่งได้รับความร่วมมือจากมหาวิทยาลัยที่ประเทศญี่ปุ่น จากการศึกษาโครงสร้างจะพบว่าหนังปลาฉลามมี
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โครงสร้างเป็นตะขอ ดังนั้นจึงสามารถน ามาใช้ในการยึดเกาะ ท าให้หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ดีขึ้น จาก
การทดลองน าหนังปลาฉลามติดไว้ที่ใต้ท้องหุ่นยนต์ amost รุ่นที่ 2 และเคลื่อนที่เปรียบเทียบกับพ้ืนที่
เอียง 2 ชนิด คือพ้ืนเอียงที่เรียบและพ้ืนอีกที่เป็นพรม จะพบว่าคุณยนต์สามารถเคลื่อนที่บนพ้ืนที่มีพรม
ได้ดีกว่า เนื่องจากหนังปลาฉลาม จะสามารถยึดเกาะกับพรมได้ด้วยโครงสร้างที่เป็นตะขอ ท าให้หุ่นยนต์
สามารถเคลื่อนที่บนพื้นเอียง 45 องศาได้อย่างรวดเร็ว  

โครงสร้างโครงข่ายประสาทเทียมหรือระบบสมอง เป็นการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท าให้
หุ่นยนต์สามารถประมวลผลจากสิ่งแวดล้อมได้ เริ่มจากระบบเซ็นเซอร์ของหุ่นยนต์ที่ประกอบด้วย
โครงข่ายประสาทเทียม จะท าหน้าที่กรองสัญญาณก่อนหลัง จากนั้นจะท าให้เกิดการเคลื่อนที่และเกิด
พฤติกรรมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ไปในสิ่งแวดล้อมนั้นเอง ในส่วนของโครงข่ายประสาทเทียม จะท าให้
เกิดการเรียนรู้เกิดขึ้นในหุ่นยนต์และน าไปสู่การน าร่องและส่งข้อมูลไปสร้างการเคลื่อนที่ต่อไป ดั งนั้น
หุ่นยนต์จึงสามารถ มีพฤติกรรมที่แตกต่างกันหลายรูปแบบเมื่อพบสิ่งกีดขวาง เช่นอาจจะหลบสิ่งกีด
ขวาง หรืออาจจะเป็นข้ามสิ่งกีดขวางก็ได้ ในขั้นตอนนี้จะเห็นว่าหุ่นยนต์สามารถเรียนรู้ได้ ด้วยตนเอง 
ไม่ใช่การท าตามโปรแกรม ดังนั้นนักวิทยาศาสตร์สามารถสอนหุ่นยนต์ให้เกิดการเรียนรู้ได้ โดยใช้
โครงสร้างท าให้หุ่นรู้จักจดจ า ในที่นี้จะใช้เซ็นเซอร์ 2 รูปแบบ เพ่ือสร้างการเรียนรู้แก่หุ่นยนต์ 
ประกอบด้วยเซ็นเซอร์ระยะไกลและเซ็นเซอร์ระยะใกล้ เมื่อหุ่นยนต์เกิดการเคลื่อนที่ ขั้นตอนที่ 1 
หุ่นยนต์ เคลื่อนที่ และพุ่งชนสิ่งกีดขวาง ในขั้นตอนนี้จะใช้สมการคณิตศาสตร์ บอกให้หุ่นยนต์ปรับระบบ
และหลบ สิ่งกีดขวาง ขั้นตอนที่ 2 หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่และชนสิ่งกีดขวางเป็นครั้งที่ 2 ในครั้งที่สองนี้
หุ่นยนต์จะเริ่มเรียนรู้ถึงข้อก าหนด และสิ่งที่เกิดขึ้น ขั้นตอนที่ 3 หุ่นยนต์ เกิดการเคลื่อนที่และสัมผัสถึง
สิ่งกีดขวาง ในขั้นตอนนี้หุ่นยนต์จะเริ่มเรียนรู้และปรับองศาของล าตัว และสามารถก้าวข้ามสิ่งกีดขวางได้
ด้วยตนเอง ระบบน าทาง ส าหรับคุณยนต์จะอาศัยแสงไฟเป็นระบบน าทาง อาศัยการปิด-เปิดของแสงไฟ 
ซึ่งเลียนแบบการเคลื่อนที่ของมดนั้นเอง  

5) สรุป  
ความรู้ด้าน Bio-inspired Robotics ซึ่งเป็นศาสตร์ที่เกี่ยวกับการน าระบบทางชีววิทยาจาก

สัตว์ เช่น ค้างคาว มด แมงสาบ มาเป็นแรงบันดาลใจในการออกแบบหุ่นยนต์ชีวภาพ เพ่ือเพ่ิมขีดความ
ความสามารถและเพ่ิมฟังก์ชั่นการท างานให้กับหุ่นยนต์ ซึ่งมนุษย์สามารถน าหุ่นยนต์ที่ได้มาใช้งานได้
หลายรูปแบบ 
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ภาพที่ 1 กล่าวเปิดการบรรยายโดย 

           ศ.ดร.ณรงค์ฤทธิ์ สมบัติสมภพ 
ภาพที่ 2 บรรยากาศการบรรยาย 

 

  
ภาพที่ 3 ผู้เข้าร่วมสัมมนา ภาพที่ 4 ถ่ายภาพร่วมกัน 

 
 

ขอขอบคุณที่ท่านให้ความสนใจศึกษาเอกสารเผยแพร่ความรู้ (KM) ของสาขาวิชา
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มสธ. ซึ่งจัดท าขึ้นเพื่อเผยแพร่ให้เกิดประโยชน์เชิงวิชาการใน
วงกว้าง ทั้งนี้ หากท่านน าข้อมูลจากเอกสารนี้ไปใช้ประโยชน์ ขอให้อ้างอิงแหล่งที่มาของ
เราด้วย พร้อมทั้งแจ้งให้เราทราบถึงแหล่งที่ท่านน าไปใช้อ้างอิง โดยแจ้งมาทางอีเมล 
stoffice@stou.ac.th เพื่อประโยชน์ในการบูรณาการข้อมูลร่วมกัน 


