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                 รูปที ่1 แสดงภาพหุ่นยนต์ขณะท าการแข่งขัน 

 ระยะทางท่ีค านวณได้จะมี Error ติดมาดว้ยดงันั้น
จึงท าการปรับแก ้โดยอาศยัขอ้มูลมุมระหว่างเป้าหมายทั้ง
สองมาช่วยค านวณปรับแกเ้พื่อระยะทางท่ีถูกตอ้งยงิข้ึน 
ผลทีค่าดหมาย 

คน้หาเป้าหมายอา้งอิงอยา่งถูกตอ้งและรวดเร็วโดย
อาศัยฐานข้อมูลท่ีมนุษย์เป็นผู ้สอนเสริม วดัระยะทาง
ระหว่างเป้าหมายและตวัหุ่นยนต์ ความถูกตอ้งบวกลบ 5 
เซนติเมตร ภายในระยะทาง 5 เมตร จากวตัถุอา้งอิง ดว้ย
ระบบ Vision บนตวัหุ่นยนตเ์อง ค านวณต าแหน่งหุ่นยนต์
เพื่อน าไปช่วยในการตดัสินใจ  
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บทน า 
ต าแหน่งหุ่นยนตใ์นสนาม สามารถน ามาค านวณ

คาดการณ์ต าแหน่งวตัถุบริเวณรอบๆตวัหุ่นยนต ์ ซ่ึงช่วย
การวางแผนการแข่งขนั ขอ้มูลต าแหน่งของหุ่นยนตจ์ะถูก
น ามาช่วยตดัสินใจในการเลือกใชง้านโปรแกรมยอ่ยได้
อยา่งถูกตอ้งตรงตามสถานการณ์ 
ปัญหา 

การค านวณต าแหน่งหุ่นยนตจ์ะมีปัจจยัหลกัอยู ่ 2 
ส่วน คือ การระบุเป้าหมายอา้งอิงท่ีทราบต าแหน่ง และการ
หาระยะทางระหวา่งหุ่นยนตแ์ละเป้าหมายอา้งอิง หากมีค่า
ระยะทางระหวา่งหุ่นยนตแ์ละเป้าอา้งอิง อยา่งนอ้ยสอง
ขอ้มูลท่ีถูกตอ้ง ก็จะทราบต าแหน่งหุ่นยนตโ์ดยอาศยัการ
ค านวณตรีโกณมิติ 
วธีิการ 

การระบุเป้าหมาย เร่ิมจาก Segmentation by color 
Thresholding แลว้เพิ่มขั้นตอนตรวจสอบขอ้มูลเม็ดสี
ขา้งเคียงโดยอาศยัขอ้มูลท่ีมนุษยไ์ดท้  าการสร้างไวใ้น 
Database ของแต่ละช่ือวตัถุ 

การหาระยะทางจากขนาดวตัถุในรูปภาพท่ีบนัทึก
ไดเ้ทียบกบัขนาดจริงของวตัถุ ซ่ึงความถูกตอ้งจะข้ึนอยูก่บั
ความละเอียดของภาพท่ีบนัทึกได ้

การหาระยะทางโดยอาศยั Configurations ของ
หุ่นยนตแ์ละภาพท่ีไดจ้ากกลอ้ง โดยสมมติใหร้ะยะระหวา่ง
วตัถุและกลอ้งเป็นขอ้ต่อแบบ Prismatic joint และสร้าง
สมการ Kinematics น าค่าระดบัของวตัถุเป้าหมายแทนค่า
ในสมการ ค านวณหาระยะระหวา่งกลอ้งและวตัถุ 
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