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การประยุกต์ใช้ Soft-Computing ในการสร้างรูปแบบการเดนิอตัโนมตั ิ 
ส าหรับการเดนิแบบพลวตัขิองหุ่นยนต์คล้ายมนุษย์  
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ท ำอยำ่งไรเรำจึงสำมำรถท ำใหหุ่้นยนตส์องขำสำมำรถ
เดินไดอ้ย่ำงมีเสถียรภำพและมัน่คงในสภำพวะแวดลอ้มต่ำงๆ 
แนวทำงหน่ึงก็คือกำรออกแบบระบบควบคุมกำรเดินแบบท่ี
สำมำรถปรับเปล่ียนตวัเองแบบทนัเวลำส ำหรับกำรเดินแบบพล
วติัในสถำนกำรณ์ท่ีพ้ืนผิวขรุขระ 

หุ่นยนตส์องขำเป็นระบบท่ีกระทบกบัส่ิงแวดลอ้ม
ตลอดเวลำ นอกจำกนั้นกลไกของขำก็มีควำมซบัซอ้น และมี
ควำมเป็นพลวติัท่ีมีควำมไม่เป็นเชิงเสน้สูง อีกทั้งยงั
เปล่ียนแปลงไปตำมพ้ืนท่ีๆขำสมัผสั  ปัจจุบนัไดมี้กำรน ำ
ข่ำยงำนระบบประสำท(Neural Network) ตรรกศำสตร์
คลุมเครือ(Fuzzy Logic) และกลวธีิทำงพนัธ์ุกรรม(Genetic 
Algorithm) มำใชใ้นกำรควบคุมและหำเสน้ทำงกำรเดินของ
หุ่นยนตส์องขำ ซ่ึงพิสูจน์แลว้วำ่ผลกำรเดินท่ีดีกวำ่กำรเดินแบบ
ดงัเดิม(Classical Control) ท่ีตอ้งอำศยัแบบจ ำลองทำง
คณิตศำสตร์ของตวัหุ่นยนตซ่ึ์งหำไดย้ำก เน่ืองจำกมีควำมไม่
เป็นเชิงเสน้และมีควำมซบัซอ้นมำกกวำ่สูง ยิง่ถำ้ค  ำนึงถึง
สภำพแวดลอ้มรอบๆตวัหุ่นท่ีเปล่ียนแปลงไป เช่นทำงเรียบ ทำง
ขรุขระ พ้ืนเอียง ก็ยิง่ท ำใหแ้บบจ ำลองทำงคณิตศำสตร์ของ
หุ่นยนตช์นิดท่ียิง่ยำกออกไป ในงำนวจิยัจึงไดน้ ำขอ้ดีต่ำงๆ ของ
ปัญญำประดิษฐท์ั้งสำมแบบ มำรวมกนัซ่ึงเรียกวำ่ Soft-
computing อำทิเช่น Neuro-Fuzzy  หรือ Genetic Optimization  
of Fuzzy rule เป็นตน้ มำสร้ำงเป็นระบบใหม่ในกำรเสน้ทำงกำร
เดินของหุ่นยนตท่ี์ดีท่ีสุด ทั้งในแง่ของกำรเคล่ือนท่ีรำบร่ืน มี
เสถียรภำพ และประหยดัพลงังำนใหม้ำกท่ีสุด.  

เร่ิมต้นเรำท ำกำรวิเครำะห์หำรูปแบบกำรเดินของ
มนุษย ์โดยทดลองกบัคนจริง จำกนั้นเรำพฒันำหุ่นยนตข์องเรำ
ข้ึนมำเอง ขั้นท่ีสอง ท ำกำรหำแบบกำรเรียนรู้ซ่ึงสำมำรถขยำย
ขีดควำมสำมำรถของหุ่นยนต์ในแง่ของเสถียรภำพและควำม
มั่นคง  ระบบควบคุมหุ่นยนต์ ท่ีได้ท ำกำรออกแบบเพ่ือให้

หุ่นยนตส์ำมำรถมีกำรปรับท่ำทำงกำรเดิน(Gait) เพื่อให้ให้เดินได้
อยำ่งมีเสถียรภำพ 

 Walking Pattern Generator เป็นส่วนท่ีสร้ำงรูปแบบกำร
เดินของหุ่นยนต ์เดิน หำแนวทำงกำรเดิน กำรหลบหลีก
ส่ิงกีดขวำง และเลือกท่ำทำงกำรเดิน โดยเป็นตวัก ำหนด
ตวัแปรท่ีส ำคญัในกำรเดินของหุ่นยนต ์ ไดแ้ก่ ระยะแต่
ละก้ำว (Step length)ควำมเร็วในกำรเดิน(Walking 
Speed)  ระยะยกเทำ้สูงสุด (maximum foot lift) จ ำนวน
กำ้วในกำรเดิน   

 Neuro-Fuzzy Gait Synthesis เป็นส่วนท่ีสังเครำะห์
ท่ำทำงกำรเดินของหุ่นยนต์ จะรับค่ำคงท่ีต่ำงๆ เช่น 
ระยะแต่ละก้ำว (Step length)  ควำมเร็วในกำรเดิน
(Walking Speed)  ระยะยกเทำ้สูงสุด (maximum foot 
lift) และค ำสัง่อำ้งอิงส ำหรับแต่ละระบบควบคุมขอ้ต่อ 

 
 

 
 
Sponsoring Agencies:  

1. Thailand Research Found (TRF). 

2. National Electronics and Computer Technology  Center 

(NECTEC]. 
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Institute of FIeld roBOtics (FIBO) 

 A Cradle of Future Leaders in Robotics 
 


