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บทนํา 
การทาํงานหรือกิจกรรมบางอย่างในปัจจุบนัไดมี้

การนําหุ่นยนต์มาทาํงานร่วมด้วยแพร่หลายข้ึน การนํา
หุ่นยนตม์าทาํงานบางอยา่งแทนมนุษยท์าํใหล้ดภาระลงได ้
แต่งานบางประเภทกย็งัตอ้งใชค้วามสามารถของมนุษย ์จึง
เกิดเป็นรูปแบบการทาํงานร่วมกันระหว่างมนุษย์และ
หุ่นยนตข้ึ์นมา งานวิจยัน้ีจึงตอ้งการท่ีจะพฒันาระบบการ
ทํางานร่วมกันระหว่างคนและหุ่นยนต์ ให้หุ่นยนต์มี
ความสามารถเขา้ใจการทาํงานต่างๆร่วมกบัมนุษย ์และ
มนุษยไ์ด้รับขอ้มูลแผนการทาํงานของหุ่นยนต์เพื่อเป็น
ประโยชน์ ในการตัดสินในทาํงานขั้นตอนต่อไปของ
มนุษย ์ผ่านทางความจริงเสริม(Augmented Reality) ใน
รูปแบบคอมพิวเตอร์กราฟฟิก 
ปัญหา 

ปั จ จุ บัน มี ก า ร นํ า ค ว า ม จ ริ ง เ ส ริ ม ม า เ พ่ิ ม
ประสิทธิภาพในการทํางานร่วมกันระหว่างคนและ
หุ่นยนต์มากข้ึน โดยใช้แสดงข้อมูลการทํางานให้แก่
ผูใ้ชง้านเช่น นาํกราฟิกเสริม มาช่วยในการบอกตาํแหน่ง
วตัถุ ทาํให้ผูใ้ช้งานสามารถควบคุมหุ่นยนต์ไปยงัวตัถุท่ี
ตาํแหน่งนั้นๆไดง่้ายข้ึน ซ่ึงในท่ีน้ีเป็นการทาํงานร่วมกนั
โดยเสมือนว่าหุ่นยนต์เป็นเพียงอุปกรณ์ในการทาํงาน
ประเภทหน่ึงเท่านั้น งานวิจยัน้ีจึงพฒันาระบบการทาํงาน
ร่วมกนัระหวา่งมนุษยแ์ละแขนกลหุ่นยนตบ์นพื้นท่ีทาํงาน
เดียวกนั โดยใชก้ราฟฟิกความจริงเสริม จาํลองเป็นวตัถุ
รูปทรงต่างๆ สาํหรับแขนกลหุ่นยนตแ์ละมนุษยไ์ดร่้วมกนั
ทาํงานกบัวตัถุกราฟฟิกนั้น เพื่อใหก้ารทาํงานเป็นไปอยา่ง
มีประสิทธิภาพ 

 

แนวทางการวจัิย 
งานวิจัยน้ีได้พัฒนาแผนการประกอบช้ินงาน

เสมือนข้ึนมาเพื่อแสดงถึงการทาํงานร่วมกนัของมนุษย์
และแขนกลหุ่นยนต ์ซ่ึงแขนกลหุ่นยนตใ์นท่ีน้ีมี 5 องศา
อิสระ และใชเ้ทคนิคความจริงเสริมมาใชพ้ฒันาระบบใน
ส่วนของวตัถุเสมือนและแสดงขอ้มูลต่างๆในรูปแบบ
คอมพิวเตอร์กราฟฟิก 

 
                 รูปที ่1 แสดงองค์ประกอบของระบบ 
ผลทีค่าดหมาย 

สามารถเขา้ใจการทาํงานร่วมกนัระหว่างมนุษย์
และหุ่นยนต ์รวมถึงนาํระบบท่ีพฒันาในงานวจิยัน้ี ไปเป็น
พื้นฐานของงานดา้นการทาํงานร่วมกนัระหว่างมนุษยแ์ละ
หุ่นยนต ์
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