
 

 
 

การเรียนรู้โดยกระบวนการลอกเลยีนแบบส าหรับหุ่นยนต์เคลือ่นที่
นายสาธิต วณชิชัยกจิ  ดร.พจน์ ตั้งงามจิตต์ และ ดร.ถวดิามณวีริรณ์ 
 

บทน า 
 ในกระบวนการเรียนรู้และฝึกสอนท่ีเกิดข้ึนใน
มนุษยน์ั้น ขอ้มูลสาระส าคญัท่ีใชส่ื้อสารระหวา่งกนั
ถูกผนึกรวมอยูก่บัการแสดงการกระท า หรือการ
สาธิตการท างาน โดยปกติการแสดงถึงวธีิการท างาน
ใหก้บัผูเ้รียนรู้ไดเ้ห็นนั้น ใหค้วามเขา้ใจเก่ียวกบัการ
ท างานไดม้ากกวา่เพียงการบอกเล่าวธีิการท างาน
เท่านั้น  ดงันั้นการสร้างความสามารถในการเรียนรู้
โดยการสังเกตและลอกเลียนแบบการท างานใหก้บั
หุ่นยนต ์ จะท าใหส้ามารถเรียนรู้และสืบทอด
ความสามารถจากคนหรือหุ่นยนตอ่ื์นๆ ไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ  
 

ปัญหา 
 การดึงส่วนท่ีเป็นทกัษะหรือสาระของการ
ท างานจากการสาธิตออกจากขอ้มูลท่ีเป็นชุดของการ
กระท าแลว้เปล่ียนสาระดงักล่าวใหอ้ยูใ่นรูปแบบท่ี
หุ่นยนตส์ามารถเขา้ใจ นอกจากนั้นทกัษะดงักล่าว
จ าเป็นตอ้งสอดคลอ้งกบัการกระท าท่ีหุ่นยนต์
สามารถสั่งการไดด้ว้ยตวัเอง เพื่อใหหุ่้นยนตน์ า
ทกัษะดงักล่าวไปปฏิบติัได ้
 

วธิีการ 

ทกัษะหรือพฤติกรรมการท างานซ่ึงเป็นการ
ตอบสนองต่อสถานการณ์การท างาน ถูกท าการดึง
และแทนทกัษะท่ีไดจ้ากการสังเกตโดยใช้การเรียนรู้

ของโครงข่ายประสาทเทียมเพื่อหาความสัมพนัธ์ของ
การตอบสนองแบบต่างๆ ในสถานการณ์ใดๆ 
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รูปที ่1 ความสัมพนัธ์ของพฤติกรรม 

 

ผลทีค่าดหมาย 

 อัลกอริ ทึมส าห รับการ เ รียน รู้และสร้า ง
พฤติกรรมการท างานจากการลอกเลียนแบบ 
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