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บทคัดย่อ 

 
 โครงงานนี� เป็นการศึกษาการออกแบบและทดลองสร้างหุ่นยนตขึ์�นบนัไดส่งของแบบรักษา
สมดุล โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นอุปกรณ์ประมวลผลในการควบคุม และใช้เซ็นเซอร์วดั
ความเอียง มาช่วยในการวดัค่าความเอียงของหุ่นยนต์ขึ�นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุล โดยใช้
มอเตอร์ให้การควบคุมและรักษาสมดุลของฐานที;ส่งของ จากผลการทดลอง จะเห็นไดว้า่การรักษา
สมดุลของหุ่นยนตขึ์�นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุลนั�นยงัมีการกระชากของสัญญาณอยู ่เนื;องจาก
ความต่างระดบัของบนัไดที;ใชใ้นการเดินของหุ่นยนต ์และความละเอียดของเซ็นเซอร์วดัความเอียง
แต่เป็นการเริ;มตน้ที;สาํคญัที;จะพฒันาหุ่นยนตขึ์�นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุลต่อไปได ้ 
 ผลที;ไดจ้ากการออกแบบ และสร้างหุ่นยนต ์คือ หุ่นยนตขึ์�นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุล ที;
สามารถขึ�นบนัไดพร้อมทั�งรักษาสมดุลได ้
คําสําคัญ  หุ่นยนตขึ์�นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุล   
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 โครงงานหุ่นยนต์ขึ� นบนัไดส่งของแบบรักษาสมดุลสามารถดาํเนินการจนสําเร็จบรรลุ
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