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 งำนวิจยัน้ีมุ่งเน้นท่ีจะพฒันำหุ่นยนต์ท่ีสำมำรถเคล่ือนไหวเสมือนมนุษย์เพื่อสำมำรถเล่น
กลองชุด เนื่องจำกหุ่นยนตม์ีประสิทธิภำพในกำรท ำงำนดีกวำ่มนุษย ์โดยสำมำรถท ำงำนได้
ต่อเน่ือง และกำรควบคุมหุ่นยนตมี์ควำมแม่นย  ำในกำรเคล่ือนไหว ดงันั้นผูว้ิจยัจึงคิดกำรออกแบบ
และสร้ำงหุ่นยนตส์ ำหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยออกแบบโครงสร้ำง
รูปร่ำงเสมือนกำรตีกลองชุดของมนุษย ์และได้มีกำรเคล่ือนไหวของแขนส ำหรับกำรใช้ตี โดย
หุ่นยนตป์ระกอบดว้ย 4 แขนของหุ่นยนต ์คือ แขนซ้ำยล่ำง แขนซ้ำยบน แขนขวำล่ำง แขนขวำบน 
ซ่ึงกำรตีกลองควบคุมควำมแม่นย  ำโดยใชเ้ซ็นเซอร์กำรสั่นสะเทือนวดัค่ำเวลำท่ีคลำดเคล่ือนในกำร
ตีกลอง เพื่อปรับค่ำเวลำจงัหวะกำรตีกลองดว้ยวิธีค  ำนวณค่ำควำมคลำดเคล่ือนและชดเชยเวลำเพื่อ
เพิ่มควำมแม่นย  ำ โดยกำรใช้ค่ำเมโทรนอม 50, 80, 100 และ 130 มีค่ำจงัหวะเวลำเท่ำกบั 1,068, 618, 
468 และ 330 มิลลิวนิำที มำท ำกำรหำค่ำเวลำในกำรตีกลอง แล้วน ำมำหำค่ำเวลำควำมคลำดเคล่ือน 
เพื่อที่จะได้ค่ำ เวลำในกำรชดเชยในกำรตีคร้ังต่อไป โดยกำรทดลองมีค่ำควำมผิดพลำดเฉล่ีย
เท่ำกบั 1.025 มิลลิวนิำที และค่ำเปอร์เซ็นตค์วำมผิดพลำดเฉล่ียเท่ำกบั 0.28125 เปอร์เซ็นต ์ 


