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การน าทางด้วยระบบ Stereo Vision ของหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ 
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ในการวิจัยทางด้านหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์นั้นได้มี

การท าวิจยักนัอย่างกวา้งขวาง ท่ีผ่านมาการเดินของหุ่นยนต ์
ฮิวแมนนอยด์ส่วนใหญ่เดินเพียงแค่ในพ้ืนท่ีราบเรียบ หรือมี
ความชันเพียงเล็กน้อยเท่านั้ น แต่ส าหรับพ้ืนท่ี ท่ีมีความ
ขรุขระมาก เป็นหลุมบ่อ ขั้นบนัได หรือ มีวตัถุส่ิงกีดขวางอยู่
นั้ นหุ่นยนต์ไม่สามารถเดินผ่านไปได้ ดังนั้ นในปัจจุบัน        
นกัวิจยัส่วนใหญ่ไดห้ันมาให้ความสนใจการน าทางหุ่นยนต์
ฮิวแมนนอยด์ด้วยระบบวิชั่นมากข้ึนเ พ่ือท าให้หุ่นยนต์
สามารถเดินผ่านเส้นทางท่ีขรุขระ หรือ หลบหลีกส่ิงกีดขวาง
ไปได ้

ส าหรับการน าทางของหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ใน
งานวิจยัน้ีไดน้ าเอาระบบการมอง( Vision) แบบ Stereo ซ่ึงมี
ขอ้ดี คือสามารถค านวณหาระยะห่างระหวา่งตวัหุ่นยนตก์บัส่ิง
กีดขวางหรือพ้ืนผิวขรุขระได ้และยงัสามารถหารูปทรงแบบ
ร่างของวตัถุหรือพ้ืนผิวท่ีท าการตรวจจับได้อีกด้วย ท าให้
สามารถก าหนดท่าทางการเดิน (Gait) ของหุ่นยนตเ์ช่น ความ
ยาวในแต่ละกา้วการเดิน ความสูงในการยกเทา้ ท าให้สามารถ
กา้วขา้มส่ิงกีดขวางหรือกา้วข้ึนบนัไดได ้ 

โครงสร้างของการน าทางดว้ยระบบ Stereo Vision 
นั้นจะประกอบไปดว้ย 3 กระบวนการ ดงัรูปท่ี 1 โดยแต่ละ
กระบวนการมีขั้นตอนดงัน้ี 

1. Disparity Estimation 
เม่ือกลอ้งทั้งสองขา้งรับสญัญาณภาพเขา้มา สญัญาณภาพ 

แต่ละด้านท่ีได้รับ ตอ้งผ่านกระบวนการปรับปรุงภาพ
เผื่อก าจดัสญัญาณรบกวนท่ีเกิดข้ึนและท าการค านวณหาความ
ลึกระหวา่งวตัถุกบัหุ่นยนต ์(Disparity Estimation) 

2. Object’s Plane Surface Generation 
เม่ือได้ภาพของความลึกของวตัถุ (Disparity Dense 

Depth) มาแล้ว จากนั้ นน าข้อมูลท่ีได้จากภาพไปท าการ
ค านวณหาพ้ืนผิวของวตัถุหรือส่ิงกีดขวางเพ่ือท าการสร้างภาพ
พ้ืนผิวของวตัถุ 

3. Foot-Step Planning 
 เม่ือไดภ้าพพ้ืนผิวของวตัถุแลว้ ในกระบวนการน้ีจึงท าการ
หาต าแหน่งการวางเทา้ของหุ่นยนต ์(Foot-Step Planning) โดย
ในการหาต าแหน่งการวางเท้านั้นค านึงถึงขนาดของพ้ืนผิว
ของวตัถุว่ามีพ้ืนท่ีรองรับเทา้ของหุ่นยนต์เพียงพอหรือไม่ถา้
พอหุ่นยนตก็์สามารถกา้วข้ึนไปยืนบนพ้ืนผิวนั้นได ้แต่ถา้ไม่
พอหุ่นยนตก็์ตอ้งกา้วขา้มวตัถุนั้นไป 

เม่ือผา่นกระบวนการทั้งสามท่ีไดก้ล่าวมาแลว้ท าให้
เราสามารถก าหนดต าแหน่งการวางเท้าของหุ่นยนต์ โดย
ขอ้มูลของความยาวในแต่ละกา้วการเดิน ความเร็วในการเดิน 
ความสูงในการยกเทา้ถูกส่งไปให้ระบบควบคุมพ้ืนฐาน( Low 
Level Control) เพื่อท าการปรับเปล่ียนลกัษณะการเดินของ
หุ่นยนต ์ซ่ึงเป็นขอ้มูลท่ีช่วยในการน าทางหุ่นยนตเ์ดินผ่านส่ิง
กีด 
ขวางไปได ้ 
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