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ภาพแสดงหุ่นยนต์ต้นแบบ 

 

ผลทีค่าดหมาย 
นักศึกษาได้แสดงความสามารถในการน าวิชาความรู้

ทางดา้นศาสตร์ของหุ่นยนตแ์ละระบบควบคุมท่ีไดเ้รียนมาน าไปใช้
ในการควบคุมระบบโดยรวมทั้งหมดของงานวิจัย  อีกทั้ งสามารถ
น าไปประยุกต์ใช้ในงานต่างๆท่ีตอ้งการใช้หุ่นยนต์หลายๆตวัได ้
เช่น งานส ารวจพ้ืนท่ี งานกูภ้ยั หรือแมก้ระทัง่ใชใ้นงานทางทหารได ้ 
ซ่ึงจะเป็นการเพ่ิมประสิทธิภาพการท างานเป็นทีมของหุ่นยนตโ์ดยท่ี
หุ่นยนตไ์ม่จ าเป็นตอ้งท างานกบัหุ่นยนตป์ระเภทเดียวกนั  

 
  

บทน า 
ปัจจุบนัเทคโนโลยกีารส ารวจพ้ืนท่ีต่างๆนั้น ไดเ้ร่ิมน าหุ่นยนต์

เขา้มาใช้งานทางด้านน้ีอย่างแพร่หลาย อีกทั้ งยงัมีหุ่นยนต์ท่ีใชใ้นการ
ส ารวจหลากหลายประเภทอาทิเช่น แบบเคล่ือนท่ีบนบก เคล่ือนท่ีใน
อากาศ หรือแมก้ระทัง่เคล่ือนท่ีใตน้ ้ าเป็นตน้ ซ่ึงหุ่นยนต์แต่ละประเภท
นั้น ก็จะมีเป้าหมายในการส ารวจท่ีแตกต่างกนัออกไป   

ดังนั้นจึงได้เกิดแนวความคิดท่ีจะน าหุ่นยนต์ต่างประเภทมา
ท างานท่ีมีเป้าหมายเดียวกนั โดยมีลกัษณะการท างานท่ีร่วมมือกนั ซ่ึงจะ
ส่งผลใหก้ารท างานส ารวจนั้นมีประสิทธิภาพมากข้ึน แต่ประเด็นท่ีส าคญั
ของหุ่นยนต์ต่างประเภทท่ีตอ้งท างานร่วมกัน คือ การรู้ต าแหน่ง และ
เขา้ใจในขอ้มูลของซ่ึงกนัและกนั ดงันั้นจึงไดใ้ชร้ะบบ Vision เขา้มาเป็น
ระบบหลกัในการท างานร่วมกนัในคร้ังน้ี โดยจะระบุต าแหน่งของหุ่นแต่
ละตวัจาก Landmark ต่างๆในส่ิงแวดลอ้มนั้น โดยโครงงานน้ีจะเน้น
ระบบการท างานร่วมกันของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีบนพ้ืนดิน กับหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีในอากาศ เพราะวา่อยูใ่นส่ิงแวดลอ้มเดียวกนั 
 

วธีิการ 
 ในงานวิจัยน้ีได้ใช้หุ่นยนต์ขนาดเล็กในการทดสอบระบบ 
เน่ืองจากสามารถประหยดัทั้งเน้ือท่ีและงบประมาณ โดยไดอ้อกแบบให้
มีขนาดไม่เกิน 10x10x10 cm. ซ่ึงควบคุมผ่านคอมพิวเตอร์ซ่ึงท าหนา้ท่ี
ก าหนดรูปแบบการเคล่ือนท่ี แล้วส่งผ่านข้อมูลไปยังหุ่นยนต์ผ่าน
คล่ืนวิทย ุโดยภายในหุ่นยนตจ์ะมี Microprocessor ควบคุมการท างาน
ภายในหุ่นยนตเ์อง แลว้จะส่งขอ้มูลของภาพกลบัไปยงัคอมพิวเตอร์เพื่อ
ประมวลผล   ส่วนระบบหุ่นยนต์อากาศยานไร้คนขบันั้น ได้ใช้  XY-
Table ท าหนา้ท่ีเสมือนเคร่ืองบินก าลงับินอยู่ โดยจะส่งขอ้มูลภาพของ
แผนท่ีจ าลอง เพ่ือน าขอ้มูลไปประมวลผลรวมกบัหุ่นยนตท่ี์อยูใ่นแผนท่ี  


