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บทน า 
ในงานวิจยัน้ีไดศึ้กษาถึงการแลกเปล่ียนความรู้

ระหว่างหุ่นยนต์ โดยหุ่นยนต์แต่ละตวัเรียนรู้ในการ
ท างานหน่ึงๆ ดว้ยเทคนิคฟัซซีคิวเลินน่ิง (Fuzzy Q-
learning) ในระหว่างการเ รียนรู้ หุ่นยนต์ได้
แลกเปล่ียนความรู้กบัหุ่นยนตใ์นกลุ่ม โดยในงานวิจยั
น้ีได้ศึกษาเทคนิคในการแลกเปล่ียนความรู้ระหว่าง
หุ่นยนต์ในแบบต่างๆ และได้ออกแบบดัชนีช้ีว ัด
ความเช่ียวชาญในการเรียนรู้ของหุ่นยนต์ และไดน้ า
ดชันีน้ีไปใชใ้นการเพิ่มประสิทธิภาพในการเรียนรู้ใน
หุ่นยนตต่์อไป 

ปัญหา 
ในกระบวนการเรียนรู้ในหุ่นยนตน์ั้นมีขีดจ ากดั

ในการน าไปใช้ในหุ่นยนต์จริงมากมาย ไดแ้ก่ ความ
ไม่แน่นอนและไม่แม่นย  าในอุปกรณ์วดัและระบบ
การขบัเคล่ือน นอกจากน้ียงัมีขีดจ ากดัในเร่ืองของ
เวลา ท าให้หุ่นยนต์อาจไม่สามารถท่ีจะเรียนรู้การ
ท างานในช่วงเวลาจ ากดัหน่ึงๆได ้ 

วธิีการ 

จากปัญหาดงักล่าวข้างต้น กลุ่มหุ่นยนต์ได้ถูก
น ามาใช้ช่วยในการเรียนรู้งานนั้นๆ โดยในระหว่าง
การเรียนรู้ หุ่นยนต์จะท าการแลกเปล่ียนส่ิงท่ีได้
เรียนรู้มาระหวา่งกนั 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงการทดลองการแลกเปล่ียนความรู้ระหว่างหุ่นยนต ์

ในการเรียนรู้ในการเคล่ือนท่ีเขา้หาเป้าหมายท่ีตอ้งการ 
 

ผลทีค่าดหมาย 

หุ่นยนต์สามารถเรียนรู้ในการท างานท่ีมีความ
ซบัซอ้นไดภ้ายในเวลาท่ีก าหนด 
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