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วิทยานิพนธ์นื้คืกษาแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ของแขนกลอ่อนต่อข้อต่อเดียวเมื่อมีการ 
หน่วง โดยอาศัยทฤษฎีของทิมอสเชนโกซึ่งพิจารณาถึงผลกระทบของการเปลี่ยนรูปของคานโดย 
การหมูนและโดยความเค้นเฉือน จากการสืกษาพบว่าสูตรท่ีไต้ครอบคธุมทฤษฎีทิมอสเชนโกเติม 
รวมทั้งทฤษฎีของออยเลอร์

จากทฤษฎีพบว่าแนวทางการสร้างแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ของแขนกลอ่อนตัวข้อต่อเดียว 
ของทุ่นยนต์โดยสมมติให้แขนกลเปีนบีม ต้องกำหนดคุณสมบัติของบีม โดยให้บีมมีลักษณะเปีน 
เน้ือเดียวกัน บีมไม่มีการยืดหยุ่น และไม,มีการโต้งงอ

การสร้างแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ของแขนกลอ่อนตัวข้อต่อเดียวของทุ่นยนต์ในที่นื้ไต้ 
พิจารณาผลกระทบจากความหน่วง 2 ชนิด คือความหน่วงภายใน (Kelvin-Voigt damping) และ 
ความหน่วงภายนอก (viscous air damping) แบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ที่สร้างขึ้นจะอยู่ในรูปสม 
การอนุพันธ์ย่อยของระยะทางกับเวลา ไต้คำตอบทั่วไปของสมการอนุพันธ์ย่อยในรูปของพิงก์ชัน 
ไซน์และพิงก์ชันโคไซน์

จากการวิเคราะห์คำตอบของสมการอนุพันธ์ย่อยเพื่อหาความหมายทางพิสิกส์พบว่าการสั่น 
ของบีมที่พิจารณาผลกระทบจากความหน่วงขึ้นกับธรรมชาติของวัสดุที่จะนำมาสร้างบีม โดยต้อง 
เอาข้อมูลจากทฤษฎีเพื่อนำไปสร้างวัสดุที่จะมาทำบีมเพ่ือไห้บีมมีคุณสมบัติตามที่ต้องการ ผลการ 
วิเคราะห์จากแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์นื้เปีนแนวทางสำคัญที่จะนำไปประยูกต์สร้างแขนกลอ่อน 
ตัวข้อต่อเดียวท่ีทำให้ปลายแขนกลไม,สั่นเวลาทำงานจริง

ในการสร้างแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์นื้ไต้สร้างชุดทดลองขึ้นมาหนึ่งชุดเพื่อใข้เปีนแนว 
ทางเบืองต้นในการยืนยันแบบทฤษฎีซึ่งมีรายละเอียดในภาคผนวก ผลการทดลองโดยการวัดรูป 
คลื่นจากสโตเรจสโคป พบว่า มีท้ังคลื่นตกกระทบและคลื่นสะท้อนซึ่งมีเฟสที่ต่างกัน สอดคล้องกับ 
รูปแบบของคณิตศาสตร์ท่ีหาไต้ทางทฤษฎี

แม้ว่าผลการคำนวณที่ไต้จะไห้ภาพการวิเคราะห์สอดคล้องกับผลการทดลองโดยประมาณ 
ท้ังนีเพราะ ขาดข้อมูลเกี่ยวกับการหน่วงซ่ึงไม่มีเครื่องบือในการวิเคราะห์จากห้องปฏิบัติการท่ีไข้ทำ
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การทดลอง นอกจากนี้ปิญหาจากตัวรับรู้ (Strain gauges)!นการทคลองที่ได้ ยังคงต้องการการยืน 
ยันการวัดที่มีความละเอียดกว่าผลการทคลองที่ได้ในภาคผนวก อย่างไรก็ตาม รูปสมการที่ได้กับผล 
รูปคลื่นสัญญานที่ได้จากการวัดยังคงยืนยันลักษณะความถูกต้องของแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ที่ 
ใต้ในเชิงหยั่งเห็น การยืนยันในเชิงปริมาณยังคงเปีนปิญหาเปิดที่น่าทำการวิจัยเพื่อยืนยันความถูก 
ต้องของอำพนและเฟส รวมทั้งจำนวนโหมดของการสั่นต่อไปในอนาคต
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