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การต่อตวักนัระหวา่งหุ่นยนต ์ ถูกน าไปใชใ้นงานหลายๆ 
ดา้น เช่น ในงานท่ีใหหุ่้นยนตจ์ดัเรียงตวัเพ่ือท างานร่วมกนั โดย
หุ่นยนตต์อ้งมีความสามารถ ในการต่อตวัเขา้กบัต าแหน่งท่ี
ก าหนดได ้ หรือในระบบการส่ือสารระหวา่งหุ่นยนต ์ มีอยูห่ลาย
ระบบท่ีจ าเป็นตอ้งใหหุ่้นยนตต์่อตวัตรงกนั เพ่ือใหส้ามารถส่ง
ขอ้มูลกนัได ้ เช่นการส่งขอ้มูลผา่นคล่ืนแสงอินฟราเรด เป็นตน้ 
หรือในระบบหุ่นยนตท่ี์สามารถเคล่ือนท่ีกลบัไปต่อตวัเขา้กบั
แท่นชาร์จ เพ่ือท าการประจุไฟฟ้าใหม่ (Robot Recharging) 
หุ่นยนตต์อ้งเคล่ือนท่ีจดัต าแหน่งใหต้รงต าแหน่งและประกอบ
ตวัเขา้กบัแท่นชาร์จเพ่ือใหส้ามารถประจุไฟฟ้าได ้

งานวจิยัน้ีมุ่งท าการศึกษาเพ่ือออกแบบ Algorithm ท่ีท าให้
หุ่นยนต ์2 ตวั สามารถต่อตวักนัได ้โดย Algorithm ท่ีออกแบบ
นั้นอาศยัหลกัการเรียนรู้แบบรีอินฟอร์สเมนต ์ (Reinforcement 
Learning) ซ่ึงใชห้ลกัการของการใหร้างวลั และการลงโทษ โดย
เม่ือหุ่นยนตเ์ลือกการกระท าใดแลว้สามารถท าใหหุ่้นยนตต์่อตวั
กนัได ้ หุ่นยนตจ์ะไดรั้บการใหร้างวลัโดยการใหค้ะแนนเป็น
บวก และเม่ือหุ่นยนตเ์ลือกการกระท าใดแลว้ไม่สามารถท าให้
หุ่นยนตต์่อตวักนัได ้ หุ่นยนตจ์ะไดรั้บการลงโทษดว้ยการให้
คะแนนเป็นลบ เม่ือหุ่นยนตท์ าการเรียนรู้นานเขา้ หุ่นยนตจ์ะ
สามารถหาวธีิในการต่อตวักนัไดโ้ดยการเลือกการกระท าท่ีท า
ใหไ้ดรั้บคะแนนสะสมมากท่ีสุด  

การทดสอบความสามารถของ Algorithm แบ่งออกเป็น 2 
ขั้นตอนเร่ิมจากการสร้างแบบจ าลอง (Simulation) ดว้ย
โปรแกรม Matlab ซ่ึงแบบจ าลองท่ีท าข้ึนนั้นอา้งอิงจากหุ่นยนต์
จริงท่ีประดิษฐข้ึ์นมา โดยหุ่นยนตแ์ต่ละตวัมีอุลตร้าโซนิคเซน
เซอร์ 2 ตวั และอินฟราเรดเซนเซอร์ 1 ตวั อยูด่า้นหนา้ของ
หุ่นยนตใ์นการรับรู้ขอ้มูลเพ่ือใชใ้นการต่อตวักนั โดยมีเง่ือนไข
ในการต่อตวัคือ ก าหนดใหหุ่้นยนตต์อ้งมีระยะห่างในแนว
ระนาบระหวา่งหุ่นยนตแ์ละจุดต่อตวัอยูใ่นช่วง 3 – 4 เซนติเมตร 
และอยูใ่นต าแหน่งท่ีหุ่นยนตส์ามารถรับสญัญาณอินฟราเรดได้
โดยมีตวัอยา่งของหนา้จอ Simulation ดงัแสดงในรูปท่ี 1   
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

จากนั้นจึงน าผลท่ีไดจ้ากการ Simulation มาทดสอบกบั
หุ่นยนตจ์ริงท่ีสร้างข้ึนดงัแสดงในรูปท่ี 2  
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รูปที่ 2 ลกัษณะหุ่นยนตจ์ริงท่ีสร้างข้ึน 

รูปที่ 1 แสดงตวัอยา่งหนา้จอ Simulation 


