
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ฟุตบอลหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์ 

Humanoid Robot Soccer 

การแข่งขนัฟุตบอลหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์  

การแข่งขนัฟุตบอลหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์ นับเป็นการแข่งขนั
หุ่นยนตที์�ทา้ทายมากรายการหนึ�ง เนื�องจากผูเ้ขา้ร่วมการแข่งขนั จะตอ้ง
พฒันาหุ่นยนตเ์หมือนมนุษยที์�มีความสามารถในการเดิน 2 ขา และยงั
ตอ้งมีทกัษะในเกมการแข่งขนัฟุตบอลอีกดว้ย หุ่นยนต์จะตอ้งมีความ
เป็นอตัโนมติั ทาํงานไดด้ว้ยตวัเองโดยไม่มีคนบงัคบั สามารถแยกแยะ
ฝ่ายเดียวกนัและฝ่ายตรงขา้มได ้ทาํงาน ร่วมกนัเป็นทีมกบัหุ่นยนตใ์น
ฝ่ายเดียวกนั โดยใชห้น่วยประมวลผลที�ตวัหุ่นยนตเ์ท่านั3น ไม่มีการ ใช้
หน่วยประมวลผลจากภายนอก หุ่นยนต์ฮิวมานอยด์จะถูกพฒันาทั3 ง
ทางดา้นฮารดแ์วร์และ ซอฟทแ์วร์ภายใตข้อ้จาํกดัในเรื�องของขนาดและ
นํ3าหนกัของอุปกรณ์ต่างๆที�หุ่นยนตจ์ะตอ้งแบกรับ 

ในการแข่งขันหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์ขนาดเล็กนั3 น หุ่นยนต์
จะตอ้งมีรูปร่างคลา้ยมนุษยโ์ดยมีความสูง อยูร่ะหว่าง 30-60 เซนติเมตร 
การพฒันาหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์นั3นมีความยุ่งยากซับซ้อนมากกว่า การ
พฒันาหุ่นยนตช์นิดอื�นๆ เนื�องจากหุ่นยนตฮิ์วมานอยดจ์ะมีมอเตอร์ตาม
ขอ้ต่อต่างๆ เพื�อใชใ้น การหมุนเคลื�อนที�ประมาณ 20-22 ตวั หุ่นยนตฮิ์ว
มานอยด์นั3นค่อนขา้งที�จะให้ความสําคญักบั ระบบการเดินมาก  เพราะ
การที�หุ่นยนตมี์ขาสองขา ทาํให้มีความจาํเป็นที�หุ่นยนตจ์ะตอ้งมีความ 
สามารถในการรักษาการทรงตัวอยู่ตลอดเวลา เพื�อให้หุ่นยนต์มี
เสถียรภาพไม่วา่จะในขณะเคลื�อน ที� หรือเมื�ออยูก่บัที�กต็าม 

ส่วนระบบที�สําคญัอีกอย่างหนึ� งในหุ่นยนต์ฮิวมานอยด์ก็คือ
ระบบการมองเห็น หุ่นยนตฮิ์วมานอยด ์จะตอ้งมีสามารถในการรับรู้ถึง
ตาํแหน่งของลูกบอลในสนาม ประตู ตาํแหน่งของตวัเอง และผู ้เล่นฝ่าย
ตรงขา้ม จากการมองเห็นของหุ่นยนตผ์่านทางกลอ้งที�ติดตั3งบริเวณบน
หวัของหุ่นยนต ์ 
 

 
 

 
 

หุ่นยนตฮิ์วมานอยดมี์ขั3นตอนการทาํงานพื3นฐานดงันี3  หุ่นยนต์
จะทาํการหนักลอ้งเพื�อกวาดหาสิ�ง ต่างๆในสนามก่อน ขอ้มูลภาพที�ได้
จากกลอ้งจะถูกส่งไปทาํการประมวลผลภาพเพื�อหาสิ�งที�หุ่นยนต ์สนใจ 
ซึ� งในที�นี3 คือลูกบอลในสนามและประตูฝ่ายตรงขา้ม หลงัจากนั3นระบบ
การประมวลผลหลัก ของหุ่นยนต์จะทาํการคาํนวณระยะทาง และ
สั�งงานมอเตอร์ซึ� งใชใ้นการขบัเคลื�อนหุ่นยนตท์าํงาน เพื�อกา้วเดินเขา้
ไปหาลูกบอล และเตะเข้าประตูฝ่ายตรงข้าม หรือกระทาํการอื�นๆ 
ขึ3นอยูก่ารวาง แผนการเล่นของตวัหุ่นยนตเ์อง เช่นการเลี3ยงลูกบอลเพื�อ
หลบผูเ้ล่นฝ่ายตรงขา้มก่อน หรือส่งให้ผู ้เล่นฝ่ายเดียวกนั ซึ� งระบบ
อจัฉริยะการคิดต่างๆของหุ่นยนตจ์ะเป็นไปตามโปรแกรมที�ผูพ้ฒันาได ้
ออกแบบไว ้

 

 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การพฒันาหุ่นยนต์เลยีนแบบมนุษย์โดยสถาบันวทิยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม (1) 
 

  

 
 

 
 

 
 

 

หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเท่ามนุษย์ 

เริ�มจากปี 2543  “ส้มจุก” หุ่นยนตฮิ์วมานอยดต์วัแรกและตวัเดียวในประเทศไทยที�มีขนาดเท่าคนจริง 
(แต่มีเฉพาะส่วนล่างคือเฉพาะท่อนขา) นํ0 าหนกักวา่ 50 กิโลกรัม ซึ�งทางสถาบนัวิทยาการหุ่นยนต์
ภาคสนามสร้างขึ0นเพื�อเป็นตน้แบบในการศึกษาเรื�องการเดิน ซึ�งมีองศาอิสระ (degree of freedom) 
ทั0งหมด 12 ขอ้ ส้มจุกถูกพฒันาขึ0นอยา่งต่อเนื�อง จนสามารถเดินไดแ้ละทรงตวัไดด้ว้ยตนเอง แต่การ
พฒันาในระดบัที�สูงขึ0นกต็อ้งประสบปัญหาเนื�องจากนํ0าหนกัของอุปกรณ์ต่างๆ มีนํ0าหนกัมาก ทาํให้
การพฒันาเป็นไปไดช้า้ ทางทีมผูว้ิจยัจึงตดัสินใจเปลี�ยนไปพฒันาหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยดข์นาดเลก็แทน
ก่อนเพื�อความสะดวกในการศึกษา และวิจยั และจะไดน้าํความรู้ที�ไดม้าปรับใชก้บัส้มจุกต่อไป  
 
ต้นแบบหุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 

ปี 2546 หุ่นยนตฮิ์วมานอยดข์นาดเลก็ตวัแรก ในรุ่นที� 1 ผูว้ิจยัออกแบบใหหุ่้นยนตเ์ดินสองขา
สูง 50 เซนติเมตร นํ0าหนกัประมาณ 2 กิโลกรัมกรัม มี 14 องศาอิสระ เพื�อที�จะใหน้า้หนกัเบาโครงสร้าง
ของหุ่นยนตจึ์งผลิตมาจาก NYLON และอลูมิเนียมอลัลอยด ์มอเตอร์ที�ใชเ้ป็นแบบ R/C servomotor 
เหมือนที�นิยมใชก้บัเครื�องบินบงัคบั ที�หุ่นยนตจ์ะติดเซนเซอร์อยูส่องชนิดคือเซนเซอร์ตรวจจบัความ
ดนั 16 ตวั ซึ� งมีไวว้ดัแรงที�กระทาํที�เทา้ทั0งสองและ เซนเซอร์วดัความเอียงของลาํตวัใน 3 แกน  
 

ใจด ี: หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 

ปี 2548 ในขณะนั0น การแข่งขนั World Robocup ซึ�งเป็นการแข่งขนัหุ่นยนตใ์นระดบั
นานาชาติ กมี็การแข่งขนัฟุตบอลของหุ่นยนตฮิ์วมานอยดข์นาด “ใจดี” หุ่นยนตฮิ์วแมนนอยดข์นาดเลก็
ในรุ่นที� 2  กไ็ดถู้กสร้างขึ0น สาํหรับการแข่งขนัในรายการ Robocup Soccer (Humanoid league) ในปี 
2548 ใจดีไดส้ร้างปรากฏการณ์ในการเขา้แข่งขนัครั0 งแรก โดยเขา้รอบ 16 ทีมสุดทา้ย ก่อนที�จะพฒันา
ไดดี้ขึ0นอยา่งมากและควา้รางวลัรองชนะเลิศอนัดบั 3 ไดส้าํเร็จในการแข่งขนัที�เบรเมน ประเทศ
เยอรมนี ในปี 2549 ใจดีเป็นหุ่นยนตฮิ์วมานอยดข์นาดเลก็ที�มีนํ0 าหนกั 3.3 กิโลกรัม สูง 38 เซนติเมตร 
สามารถเดินไดเ้ร็ว 2 เมตรต่อนาที วางแผนการวางเทา้ในการหลบหลีกสิ�งกีดขวาง และเขา้หาลูกบอล
เพื�อเตะได ้ แถมเมื�อลม้ลงใจดียงัสามารถลุกขึ0นยนืเองไดอี้กดว้ย สามารถทาํความเร็วในการเดินได ้ 1 
เมตร/นาที 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การพฒันาหุ่นยนต์เลยีนแบบมนุษย์โดยสถาบันวทิยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม (2) 
 
  

 
 

 
 

 
 

 
 

 

จี#ด” และ  “กาละแม” : หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 
จี�ด” และ  “กาละแม” เป็นหุ่นยนตฮิ์วแมนนอยดข์นาดเลก็รุ่นที� 3 ของทางสถาบนัฯ ที�ถูกพฒันา

ในปี 2550 หุ่นยนตรุ่์นที� 3 นี.  มีจุดเด่นที�มีความคล่องตวัสูงในการเดิน มีความทนทานต่อแรงกระแทก
เหมาะสาํหรับใชใ้นการแข่งขนัฟุตบอลหุ่นยนต ์ หุ่นยนตถู์กสร้างใหมี้ความสามารถในการสร้างสมดุล
ในการเดินให้เกิดขึ.นไดต้ลอดเวลา หุ่นยนตจึ์งมีความสมดุลในการเดินสูง และลม้ยากกว่าหุ่นยนตรุ่์น
เก่า   สามารถทาํความเร็วในการเดินได ้15 เมตร/นาที 
 
 
 
 
พอด ี : หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 

หุ่นยนตใ์นรุ่นที� 4 ไดถู้กปรับปรุงหุ่นยนตใ์หม่ใหมี้สมรรถนะดียิ�งขึ.น ในระบบการมองเห็น : 
เปลี�ยนจากระบบการรับแสงของกลอ้งแบบ CMOS มาเป็นแบบ CCD เพื�อความคมชดัของสีรวมถึง
ความละเอียดที�เพิ�มขึ.นทาํใหส้ามารถมองเห็นไดไ้กลขึ.นจากระบบกลอ้งแบบเก่า ระบบการประมวล : 
เปลี�ยนจากระบบ Microcontroller  มาเป็น ระบบประมวลผลโดยใช ้PC-104 พร้อมระบบปฏิบติัการ 
Window XP embedded  เพื�อความยืดหยุน่ในการรองรับฮาร์ดแวร์ที�จะนาํมาเชื�อมต่อกบัหุ่นยนต ์
นอกจากนี.ระบบปฏิบติัการยงัช่วยใหก้ารเขียนชุดคาํสั�งเป็นไปไดอ้ยา่งสะดวกรวดเร็วยิ�งขึ.น ระบบการ
เดิน : ออกแบบขอ้เข่าแบบใหม่โดยใชม้อเตอร์ 2  ตวัต่อหนึ�งขอ้เข่าเพื�อเพิ�มความเร็วในการเปิดเข่ามีผล
ทาํใหหุ่้นยนตเ์ดินไดเ้ร็วขึ.น 

 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การพฒันาหุ่นยนต์เลยีนแบบมนุษย์โดยสถาบันวทิยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม (3) 
 

  

 
 

 
 

 

KM : หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 

KM Series เป็นหุ่นยนตฮิ์วมานอยดรุ่์นที� 5 ถูกสร้างขึ'นในปี 2551 ความเร็วในการเดินเฉลี�ย 
~0.25 เมตรต่อวินาที จาํนวนองศาอิสระ 22 โดยไดรั้บการปรับปรุงขึ'นจากในรุ่นที� 4 ดงันี'  ระบบการ
มองเห็น : ยกระดบักลอ้งซึ� งมีจาํนวนพิกเซลมากกว่ารวมไปถึงมีความเร็วในการจบัภาพสูงกว่าเดิม 
ระบบการประมวลผล: เปลี�ยนจากระบบปฏิบติัการ Window XP embedded มาเป็นระบบปฏิบติัการ 
LINUX ช่วยใหก้ารเขียนชุดคาํสั�งเป็นไปไดอ้ยา่ง สะดวกรวดเร็วและเป็นระบบรวมไปถึงการเชื�อมโยง
ขอ้มูลระหวา่งหุ่นยนตก์ส็ามารถ ทาํไดง่้ายกวา่ ระบบปฏิบติัการแบบเดิม ระบบการเดินและระบบทาง
กล : จากประสบการณ์การแข่งขนัเข่าจะเป็นจุดที�รับนํ' าหนกัมากที�สุดระหว่างการเดิน และมีผลทาํให้
มอเตอร์เข่าชาํรุดง่าย ดงันั'นจึงเปลี�ยนขนาดมอเตอร์ใหส้ามารถทนต่อแรงบิดไดม้ากขึ'นเพื�อการเดินที�มี
เสถียรภาพ นอกจากนี' ยงัออกแบบขาของหุ่นยนตแ์บบใหม่เพื�อช่วยให้การลุกจากท่าลม้ทาํไดส้ะดวก
ยิ�งขึ'นโดยใชพ้ลงังานนอ้ยลง 
 
 
Phoenix : หุ่นยนต์เดนิสองขาขนาดเลก็ 

 Phoenix series เป็นหุ่นยนตฮิ์วมานอยด์รุ่นที� 6 โดยส่วนโครงสร้างของหุ่นยนตไ์ดถู้ก
ปรับเปลี�ยนใหมี้จาํนวนองศาอิสระ 19 โดยทาํการลดองศาอิสระของช่วงแขนที�ไม่จาํเป็นสาํหรับการ
เคลื�อนออก และเพิ�มขอ้ต่อเอวเพื�อเพิ�มความสามารถในการทรงตวัและลุกขึ'นยืน ประกอบกบัการ
เปลี�ยนขนาดมอเตอร์ขอ้เทา้ที�ใชใ้นการรับภาระขณะเดินให้รับแรงบิดไดม้ากขึ'น และไดท้าํการยา้ย
ตาํแหน่งการวางของระบบประมวลผลหลกัมาติดตั'งที�กลางลาํตวัเพื�อลดภาระของมอเตอร์ตลอดจน
ลดความเสียหายจากการกระแทกที�อาจเกิดขึ'นจากการลม้ของหุ่นยนต ์จึงทาํใหหุ่้นยนตมี์ความเร็วใน
การเดินเฉลี�ยเพิ�มขึ'นเป็น ~0.3 เมตรต่อวินาที ในส่วนของกลอ้งที�ใชใ้นการจบัภาพนั'นไดเ้ปลี�ยนจาก
รุ่นเดิมที�วางตาํแหน่งเลนส์เยื'องจากศูนยก์ลางของลาํตวัเป็นรุ่นที�วางบนศูนยก์ลางลาํตวัเพื�อเพิ�ม
ความเร็วในการประมวลผลภาพ ในส่วนของโปรแกรมควบคุมหุ่นยนตน์ั'นไดป้รับเปลี�ยนค่าคงที�
บางส่วนตามขนาดของหุ่นยนตที์�เปลี�ยนไป ปรับปรุงวิธีการมองหาบอลและฝ่ายตรงขา้มขณะเล่น 
และเปลี�ยนวิธีการเขา้บอลใหร้วดเร็วและแม่นยาํขึ'น 

 


