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การควบคุมกลุ่มหุ่นยนต์โดยการสร้างความสัมพนัธ์เสมอืน 
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งานวิจัยน้ีมีเป้าหมายท่ีจะสร้างวิธีการการควบคุม
กลุ่มหุ่นยนตโ์ดยอาศยัการสร้างความสัมพนัธ์เสมือน (Virtual 
Relation) ข้ึนระหวา่งหุ่นยนต ์ความสมัพนัธ์เสมือนถูกสร้างข้ึน
เพ่ือประสานพฤติกรรมของหุ่นยนต์แต่ละตัวในกลุ่มให้
สามารถท างานร่วมกนัไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ และท าให้เกิด
พฤติกรรมกลุ่มตามตอ้งการ ความสัมพนัธ์เสมือนจะถูกสร้าง
ข้ึนภายในกลุ่มหุ่นยนต ์เพ่ือก าหนดบทบาทของหุ่นยนตแ์ต่ละ
ตัวว่าจะแสดงพฤติกรรมอย่างไรจึงจะได้งานของกลุ่มตาม
ตอ้งการ  

ความสัมพนัธ์เสมือนอาจแบ่งไดเ้ป็น 2 แบบดว้ยกนั
คือความสมัพนัธ์แบบเสมือนมีการเช่ือมต่อแบบบงัคบั (Virtual 
Constraints) หุ่นยนต์ท่ีมีความสัมพันธ์แบบน้ีจะแสดง
พฤติกรรมเสมือนวา่ไดมี้การเช่ือมต่อทางกายภาพนั้นจริงๆกบั
หุ่นยนตท่ี์สร้างความสมัพนัธ์ดว้ย ความสมัพนัธ์เสมือนอีกแบบ
หน่ึงคือความสัมพนัธ์แบบเสมือนมีความเก่ียวพนักนั (Virtual 
Relationship) หุ่นยนต์ ท่ี มีความสัมพัน ธ์แบบน้ีจะ มี
ความสมัพนัธ์ในรูปของนามธรรมต่างๆเช่นความสัมพนัธ์แบบ
แม่-ลูก (Mother-Child Relation) ท่ีหุ่นยนต์ลูกจะแสดง
พฤติกรรมเลียนแบบหุ่นยนตแ์ม่เสมอ  ความสมัพนัธ์เสมือนทั้ง 
2 แบบน้ีสามารถสลบัปรับเปล่ียนเพ่ือสร้างความสอดคลอ้งต่อ
พฤติกรรมกลุ่มตามต้องการได้ เ ช่นเ ม่ือกลุ่มหุ่นยนต์มี
ความสัมพนัธ์เสมือนมีโซ่เช่ือมอยู่ในขณะเดินส ารวจพ้ืนท่ีใน
ช่องทางแคบ อาจมีการปรับเปล่ียนความสมัพนัธ์เสมือนมาเป็น
แบบทหารเม่ือพบทางแยกเพ่ือแบ่งกลุ่มออกไปส ารวจพ้ืนท่ีใน
แต่ละเส้นทาง เป็นต้น ซ่ึงการท างานท่ีซับซ้อนเช่นน้ีกลุ่ม
หุ่นยนตจ์ าเป็นตอ้งมีความสามารถในการก าหนดบทบาทของ
ตนเองให้สอดคลอ้งต่อความสัมพนัธ์เสมือนท่ีสร้างข้ึน และ
ตอ้งสามารถปรับเปล่ียนความสัมพนัธ์เสมือนเหล่าน้ีได้เอง 
โดยอาศยัความช่วยเหลือจากคนนอ้ยท่ีสุด  

 

 
รูปท่ี 1 แสดงความสมัพนัธ์แบบเสมือนมีการเช่ือมต่อแบบ

บงัคบั (Virtual Constraints) 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2 แสดงความสมัพนัธ์แบบเสมือนมีความเก่ียวพนักนั 
(Virtual Relationship) 

 
 


