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กลุ่มหุ่นยนต์ท ำงำนร่วมกนัในกำรเคลือ่นย้ำยและประกอบช้ินส่วน 
ผูวิ้จยั: ประเสริฐศกัด์ิ เดชอุดม 

ในระบบอุตสาหกรรมแบบใหม่ การขนส่งและผลิต
ช้ินส่วนต่างๆภายในโรงงานไดมี้การน าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีเขา้มาใช้
งานเพ่ิมมากข้ึน หุ่นยนต์เค ล่ือนท่ีควรมีความสามารถในการ
ปรับเปล่ียนรูปแบบการท างานตามท่ีผูใ้ช้ตอ้งการได้อย่างอตัโนมติั 
ซ่ึงจะส่งผลใหร้ะบบการผลิตสามารถปรับเปล่ียนลกัษณะโครงสร้าง
และรูปแบบได้โดยง่าย และมีความยืดหยุ่นในกระบวนการผลิต
เพ่ิมข้ึน หุ่นยนตเ์คล่ือนที่ควรมีความสามารถในการเคล่ือนท่ีไดอ้ย่าง
อิสระ และท างานไดใ้นหลายๆหนา้ท่ี  

จากเหตุผลดังกล่าวขั้นต้น ท าให้มีการศึกษาและพฒันา
หุ่นยนต์ เค ล่ือนท่ีส าห รับใช้ภายในอาคารและโรงงานให้ มี
ความสามารถเพ่ิมข้ึนไปจากเดิม กล่าวคือ หุ่นยนต์สามารถท างาน
ร่วมกันเป็นกลุ่มได้ หุ่นยนต์สามารถส่ือสารระหว่างหุ่นยนต์ด้วย
กันเองหรือระหว่างหุ่นยนต์กับหน่วยประมวลผลกลางได้ และ
หุ่นยนต์มีความสามารถในการตัดสินใจในระดับพ้ืนฐานได้ด้วย
ตวัเอง 

จากการศึกษาผลงานวิจยัท่ีผ่านมาเก่ียวขอ้งกบัการท างาน
ร่วมกันของหุ่นยนต์ส าหรับเคล่ือนยา้ยวตัถุนั้ น พบว่าส่วนควบคุม
การตัดสินใจของกลุ่มหุ่นยนต์สามารถแบ่งออกได้เป็น 3 ส่วน
ดว้ยกนักล่าวคือ 
1. การควบคุมการเคล่ือนที่ของหุ่นยนตใ์หไ้ปยงัเป้าหมายท่ีก าหนด 
2. การควบคุมการเคล่ือนยา้ยวตัถุโดยกลุ่มหุ่นยนต ์
3. การควบคุมการประกอบช้ินส่วนโดยกลุ่มหุ่นยนต ์

ในขั้นตน้ของงานวจิยัน้ีไดมี้การออกแบบการควบคุมกลุ่ม
หุ่นยนตใ์หเ้คล่ือนที่ไปยงัเป้าหมายท่ีก าหนดดว้ยวิธีควบคุมแบบผ่าน
ส่วนกลางโดยใชห้ลกัการสนามพลงังานศกัย(์Potential Field) ซ่ึงจะ
ท าการค านวณหาต าแหน่งท่ีหุ่นยนตต์อ้งเคล่ือนท่ีไป โดยหุ่นยนตก์บั
หุ่นยนตจ์ะมีการสร้างแรงผลกัระหว่างกันและหุ่นยนตก์ับเป้าหมาย
จะสร้างแรงดึงดูดระหวา่งกนั ทั้งน้ีเพ่ือใหก้ลุ่มหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีไปยงั
เป้าหมายได้ และในระหว่างทางตอ้งหลบเล่ียงการชนหุ่นยนต์ดว้ย
กนัเอง โดยไดท้  าการจ าลองการท างานของกลุ่มหุ่นยนตซ่ึ์งมีจ านวน
ทั้งส้ิน 9 ตวั ดงัรูปท่ี 1 จากผลการจ าลองพบว่า หุ่นยนต์สามารถ
เคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายไดด้งัแสดงในรูปท่ี 2 และเม่ือก าหนดให้
เป้าหมายมีการเคล่ือนท่ีไป กลุ่มหุ่นยนต์ท่ีรวมกันเป็นกลุ่มแล้ว
สามารถเคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายท่ีเปล่ียนต าแหน่งไปได ้

 
 

 
จากการจ าลองขั้นตน้น้ีพบวา่ 
- จ านวนหุ่นยนตมี์ผลต่อค่าคงท่ีในสมการสนามพลงังานศกัยซ่ึ์ง

ใชใ้นการก าหนดความเร็วในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์ส่งผลให้
อาจมีค่าท่ีไม่เหมาะสมนั่นคือหุ่นยนตจ์ะเกิดการวิ่งชนกนั หรือ 
ผลกักนัได ้

- ระบบควบคุมจ าเป็นต้องมีการรับข้อมูลของหุ่นยนต์ทั้ งหมด 
แล้วจึงท าการค านวณการเคล่ือนท่ี ซ่ึงวิธีน้ีจะใช้งานได้ดีเม่ือ
สภาพแวดลอ้มมีลกัษณะไม่เปล่ียนแปลงไปตามเวลา ดงันั้นใน
การพฒันาขั้นต่อไป ตอ้งท าให้หุ่นยนต์พึ่งขอ้มูลส่วนมากจาก
ตวัของหุ่นเองและใชข้อ้มลูบางส่วนจากกลุ่มหุ่นยนต ์
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รูปที่ 2  แสดงกลุ่มหุ่นยนต์เมื่อเคลือ่นที่เข้ำหำเป้ำหมำย 
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รูปท่ี 1  แสดงโปรแกรมการจ าลองการท างานของกลุ่มหุ่นยนต ์
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