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บทคัดยอ 
        งานวิจัยน้ีกลาวถึงหุนยนตเคลื่อนที่นิวโร-ฟซซ่ีที่สามารถหลบ
หลีกสิ่งกีดขวางได ซ่ึงเปนการนําความรูหลายสวนมาประยุกตใชรวม
กันไดแก ความรูเกี่ยวกับตัวตรวจรูอินฟราเรด ความรูดานการควบคุม
มอเตอรกระแสตรง ความรูดานไมโครคอนโทรลเลอร ความรูดานการ
มัลติเพลกซ, ความรูดานการตอรวมและความรูเกี่ยวกับระบบการ
อนุมานนิวโร-ฟซซ่ีแบบปรับตัวได หุนยนตเคลื่อนที่นิวโร-ฟซซ่ีมีตัว
ตรวจรูอินฟราเรดซึ่งสามารถตรวจจับวัตถุ โดยระยะทางที่วัดไดจะอยูใน
รูปของขอมูลทางดิจิตอลขนาด 8 บิต ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงคา
เหลานี้ผานวงจรอินเทอรเฟส (RS-232) ไปประมวลผลที่ระบบควบคุม
นิวโร-ฟซซ่ีบนคอมพิวเตอรทําใหสามารถควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่
ของหุนยนต โดยจะสงคาที่ไดกลับไปที่ไมโครคอนโทรลเลอรซ่ึงจะสง
สัญญาณไปควบคุมมอเตอรเพื่อบังคับทิศทางการเคลื่อนที่ของหุนยนต
ใหหุนยนตวิ่งตามที่ตองการได หุนยนตเคลื่อนที่นิวโร-ฟซซ่ีถูกออกแบบ
ใหมีความสามารถหลบสิ่งกีดขวางและเดินไปตามชองทางตาง ๆได ซ่ึง
ขอมูลจากการฝกหัดการเคลื่อนที่ของหุนยนตจะถูกเรียนรูโดยโครงขาย
เซลประสาทเพื่ อป รับค าพารามิ เตอรและเมมเบอรชิพฟ งกชั่ น 
(membership function) ของกฎการควบคุมของฟซซ่ีใหดีที่สุด จากการ
ทดลองพบวาระบบควบคุมการอนุมานนิวโร-ฟซซ่ีแบบปรับตัวได
สามารถแกปญหาการเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวางหรือเดินไปตามชอง
ทางตาง ๆไดและแสดงศักยภาพในการควบคุมหุนยนตเหนือกวาการ
ควบคุมแบบดั่งเดิมหรือการควบคุมดวยฟซซ่ีแบบธรรมดา 
 
 

Abstract 
       This paper presents neuro-fuzzy mobile robot which is a 
project associated with using infrared sensor as distance sensors, 
DC motor control system, knowledge of multiplex, RS-232 
interface line, knowledge of microcontroller, and knowledge of 
adaptive neuro-fuzzy inference systems. Infrared sensors are 
used to measure distance between robot and obstacle. RS-232 is 
used to connect between a robot and a computer to control the 
robot. The data from infrared sensors transfer to processor unit in 
computer. The programming processor unit will process data 
output to control the direction of mobile robot moving by using 
adaptive neuro-fuzzy inference system. The behavior-based 
control for mobile robot was designed, which consists of two task, 
obstacle avoidance and corridor following. These behavior data 
are trained by neuro-fuzzy for learning in the controlling mobile 
robot. The results obtained demonstrate the efficiency of adaptive 
neuro-fuzzy inference system to control the system and the ability 
to solve the problem. From the experimental results shown that 
the better performances than those using on-off and ordinary 
fuzzy logic controllers. 
 
1. บทนํา 
      ในปจจุบันนี้ไดมีการนําเอาหุนยนตมาชวยงานดานการผลิต   การ 
 



 
 

 
ประกอบชิ้นสวนผลิตภัณฑ  การสํารวจพื้นที่  การทําความสะอาด
และอํานวยความสะดวกตาง ๆกันมากขึ้น  หุนยนตเหลานี้มีอยูหลาก
หลายรูปแบบแลวแตลักษณะการใชงานซ่ึงพอที่จะแบงหุนยนตออก
ไดเปน  2  ประเภทใหญ ๆประเภทแรกคือ หุนยนตที่มีฐานถูกยึดติด
อยูกับที่ไมสามารถเคลื่อนที่ไดอิสระเชน แขนกลที่ทําหนาที่ในการ
ประกอบชิ้นสวนอุปกรณตาง ๆในโรงงานอุตสาหกรรม เปนตน  หุน
ยนตประเภทที่สองคือ  หุนยนตที่ถูกตรึงอยูกับฐานที่สามารถเคลื่อน
ที่ไดโดยอิสระที่ฐานอาจมีลอหรือระบบการเคลื่อนที่แบบตาง ๆ หุน
ยนตเคลื่อนที่นิวโร-ฟซซ่ีในงานวิจัยน้ีเปนหุนยนตประเภทที่สองซึ่ง
สามารถนําไปประยุกตใชในการปฏิบัติงาน  การสํารวจพื้นที่ตาง ๆ 
ใชนําทาง  และขนสงวัสดุตาง ๆในโรงงานอุตสาหกรรม  การสราง
หุนยนตใหสามารถทํางานใหเราไดน้ันตองใชเทคโนโลยีที่มีความ
สลับซับซอนและมีปญหาตาง ๆที่ตองแกไข  ปญหาหนึ่งในการ
พัฒนาหุนยนตคือ  การควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่ใหสามารถหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางในขณะที่มันเคลื่อนที่ 
    จากงานวิจัยที่ผานมาไดมีการศึกษาวิธีการออกแบบตัวควบคุม
สําหรับหุนยนตเคลื่อนที่หลายงานวิจัย  เชน  Marley  Maria B.R. 
Vellasco  และคณะไดจําลองการควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนต
โดยใชฟซซ่ีลอจิกบน  Khepera Simulator [1]  ซ่ึงเปนการจําลอง
การเคลื่อนที่ของหุนยนตโดยใชกฎฟซซ่ีที่ใชผูเชี่ยวชาญเปนผูสราง
กฎ  S. Thongchai และคณะไดทดลองศึกษาพฤติกรรมการหลบ
หลีกส่ิงกีดขวางและการเดินตามผนังกําแพงของหุนยนตโดยใชฟซซ่ี
ควบคุม [2] ซ่ึงในงานวิจัยน้ีไดทดลองสรางกฎฟซซ่ีจากระบบโซนา 4 
ชุดเพื่อใชในการควบคุมหุนยนต Ayanna Howard และคณะได
ทดลองสรางระบบหุนยนตสํารวจในการวิเคราะหภูมิประเทศ [3] ใน
งานวิจัยดังกลาวมุงเนนระบบการมองเห็นของหุนยนตโดยใชฟซซ่ีลอ
จิก Mohd  Rizal Arshad และคณะไดพัฒนาหุนยนตตรวจตรา
อุโมงคโดยมุงเนนไปที่ระบบการมองของหุนยนตแตระบบที่ควบคุม
การเคลื่อนที่ควบคุมโดยใชฟซซ่ีลอจิก [4] 
    งานวิจัยน้ีนําเสนอระบบหุนยนตเคลื่อนที่ควบคุมโดยระบบ
อนุมานนิวโร-ฟซซ่ีแบบปรับตัวได  ซ่ึงมีความแตกตางจากผลงาน
วิจัยที่ไดกลาวมาแลวขางตน  โดยระบบควบคุมหุนยนตน้ีสามารถ
เรียนรูและสรางกฎฟซซ่ีจากการทดลองไดดวยการปรับคาเมมเบอร
ชิพฟงกชั่นของฟซซ่ีจากขอมูลดานอินพุทและเอาทพุทของตัวควบ
คุมใหเหมาะสมได 

 
2. ระบบฟซซ่ี 
    ฟซซ่ีหมายถึง  ความไมชัดเจน  คลุมเครือ  ซ่ึงแตกตางจากคริสป
เซตที่มีลักษณะการแทนปริมาณที่มีคาสมาชิกเพียง 0 และ 1 เทานั้น  
คอมพิวเตอรถูกออกแบบใหทํางานและประมวลผลกับปริมาณที่มีอยู
ในรูปของคริสปเซตซ่ึงจะเห็นถึงขีดจํากัดในการตัดสินปญหาในโลก
แหงความเปนจริง ซ่ึงมนุษยเรามักจะเกี่ยวของในลักษณะที่เปนฟซซ่ี
เซต  ดังน้ันทฤษฎีฟซซ่ีจึงถูกพัฒนาข้ึนมาเพื่อใหคอมพิวเตอร
สามารถที่จะจัดการกับสถานการณที่เปนฟซซ่ีได  ระบบฟซซ่ีจะ
ประกอบดวยสวนสําคัญ 3 สวนดังแสดงในรูปที่ 1 โดยระบบจะรับคา
อินพุทที่เปนคริสปเซตจากตัวตรวจรู  ซ่ึงจะตองมาผานการเปลี่ยนให

เปนฟซซ่ีเซตโดยใชกระบวนการฟซซิไฟเออร  (Fuzzifier)  แลวไป
ผานขบวนการอนุมานเพื่อหาคําตอบจากฐานความรูในรูปของฟซซ่ีรู
เบส  (Fuzzy  Rule-Based)  จะไดคําตอบออกมาในรูปของฟซซ่ีเซต
ซ่ึงจะตองแปลงกลับเปนคริสปเซตอีกครั้ง  เรียกกระบวนการนี้วาดี
ฟซซิไฟเออร (Defuzzifier) กฎฟซซ่ีจะอธิบายภาษาธรรมชาติโดย
อาศัยตัวแปรภาษาศาสตร  (Linguistic  Variables)  เชน  ขนาด
ระยะทาง  มุม  ความเร็วของมอเตอรในรูปแบบของ near far zero  
positive-big negative-medium เปนตน  โดยจะเขียนอยูในรูปแบบ  
IF…THEN… ดังตัวอยางตอไปน้ี 

 IF  distance  is  far  AND  angle  is  positive-big  THEN 
motor-speed is  negative-medium 

 จากแนวความคิดของทฤษฎีฟซซ่ีระบบควบคุมแบบฟซซ่ีจึง
เปนระบบผูเชี่ยวชาญรูปแบบหน่ึง  ซ่ึงตองอาศัยความเชี่ยวชาญหรือ
ผูเชี่ยวชาญในการสรางกฎการควบคุม  แตเน่ืองจากการควบคุม
ระบบข้ึนอยูกับคาพารามิเตอรและคาเมมเบอรชิพฟงกชั่นในกฎฟซซ่ี  
ซ่ึงจะตองปรับคาใหเหมาะสมกับสภาวะการควบคุมระบบ  ดังน้ันถา
หากเราสามารถสรางระบบควบคุมแบบฟซซ่ีที่สามารถสรางกฎได
เองจากการเรียนรูและปรับตนเองไดก็จะไดระบบควบคุมแบบฟซซ่ีที่
เหมาะสมในการควบคุมระบบดังรายละเอียดในหัวขอที่  4 

Crisp Input        Fuzzy Rule-Based       Crisp  Output 
  

  Fuzzifier        Inference  Engine           Defuzzifier 

รูปที่ 1  แสดงแผนผังการทํางานของระบบฟซซ่ี 
 
3. การออกแบบหุนยนตเคลื่อนท่ี 
    หุนยนตเคลื่อนที่ในงานวิจัยน้ีถูกสรางข้ึนเพื่อใหมีความสามารถ
ในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางดังแสดงในรูปที่ 2 และ 3 ตัวหุนยนตมีรูป
รางเปนรูปทรงกระบอก  ขนาดเสนผาศูนยกลาง 0.17 เมตร  สูง 
0.11 เมตร  มีลอสองลออยูดานหนาและมีลูกกลิ้ง 1 ลูกอยูที่ดานทาย
ของหุนยนต  ลอทั้งสองของหุนยนตถูกขับเคลื่อนดวยมอเตอรกระแส
ตรง ความเร็วของหุนยนตประมาณ 0.15 เมตรตอวินาที ที่ตัวหุน
ยนตติดตั้งตัวตรวจรูอินฟราเรด 3 ชุดที่ตําแหนงดานหนา ดานซาย
และดานขวาของหุนยนตตามลําดับ ในตัวหุนยนตเคลื่อนที่มีวงจรขับ
เคลื่อนมอเตอรกระแสตรง โดยใชหลักการทํางานของวงจร H-Bridge 
Switching เพื่อใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปในทิศทางที่ตองการได  
ในการตรวจจับความเร็วของลอหุนยนต ใชวงจรตรวจจับแถบเอน
โคตเดอร เพื่อสงขอมูลไปยัง MCS-51  ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-
51 จะทําหนาที่จัดการระบบหุนยนตและรับสงขอมูลผาน R5332 ไป
ยังระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีบนไมโครคอมพิวเตอรเพื่อประมวลผลขอ
มูลในการควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่ เพื่อใหหุนยนตสามารถหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางและเคลื่อนที่ผานชองทางระหวางฝาผนังหรือผนังหองได  
อินพุทจากตัวตรวจรูอินฟราเรดจะถูกแปลงเปนตัวแปรภาษาศาสตร
ของระยะทางระหวางหุนยนตกับส่ิงกีดขวาง และ ถูกประมวลผลโดย



 
 

ระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีไดเอาทพุทที่เปนทิศทางการเคลื่อนที่ของ
หุนยนต  

 
รูปที่ 2 ภาพแสดงลักษณะของตัวหุนยนตเคลื่อนที่ภายนอก 

 

 
รูปที่ 3 ภาพแสดงลักษณะของตัวหุนยนตเคลื่อนที่ภายนอก(ดานบน) 
 
4. การออกแบบระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีเพ่ือควบคุมหุนยนต 
    วัตถุประสงคหลักของหุนยนตในงานวิจัยน้ีคือ หุนยนตเคลื่อนที่
ตองสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางในขณะที่ เคลื่อนที่ไดรวมทั้ ง
สามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางที่เปลี่ยนแปลงตําแหนงจากเดิมไดดวย 
โดยไมทําความเสียหายใหกับตัวหุนยนตหรือส่ิงกีดขวาง จากเงื่อนไข
ดังกลาวขางตนจึงตองออกแบบระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีใหเปนไป
ตามความตองการดังตอไปน้ี 
4.1 อินพุทและเอาทพุทฟเจอรของระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ี 
    หุนยนตเคลื่อนที่มีตัวตรวจรูอินฟราเรด 3 ตัวที่ตําแหนงดานซาย 
หนา และ ขวาของตัวหุนยนต เพื่อทําหนาที่วัดระยะทางระหวางตัว
หุนยนตกับส่ิงกีดขวาง ดังน้ันหุนยนตจึงมี 3 อินพุท และ 1 เอาทพุท 
ขอมูลทั้งหมดจะอยูในรูปตัวแปรภาษาศาสตร โดยอินพุทจะมีคาตัว
แปรภาษาศาสตร 3 เซตคือ Near Commond และ Far สวนเอาทพุท
ซ่ึงใชในการควบคุมลอของหุนยนตใหเลี้ยวซาย หรือเลี้ยวขวา หรือ
ตรงไปขางหนา เปนมุมตาง ๆ 5 ขนาดคือ  - °50 , - °25 , °0 , 

°25   และ  °50   ตามลําดับ 
4.2 อัลกอริทึมการเรียนรูและระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ี 
    การเรียนรูแบบนิวโร-ฟซซ่ีเปนการนําเอาขอมูลดานอินพุทและ
เอาทพุทของตัวควบคุมมาเรียนรูโดยโครงขายการเรียนรู [5] แลวได
ผลลัพธเปนพารามิเตอรที่ปรับแตงตําแหนงและขนาดของเมมเบอร
ชิพฟงกชั่น ซ่ึงในงานวิจัยน้ีเลือกใชชนิดสามเหลี่ยม โครงสรางของ

กฎการควบคุมแบบฟซ ซ่ีประกอบดวยกฎฟซ ซ่ีแบบ  Takagi- 
Sugeno  ที่มีอินพุทเปน x , y และ เอาทพุทที่เปนสมการเชิงเสนดัง
ตัวอยางตอไปน้ี  
 
       กฎที่ 1 IF x is A1 AND y is B1 THEN f1 = p1 x + q1 y + r1 

       กฎที่ 2 IF x is A2 AND y is B2 THEN f2 = p2 x + q2 y + r2 
 
ลําดับข้ันตอนการเรียนรูแบบนิวโร-ฟซซ่ีประกอบดวยลําดับข้ันตอน
ดังแสดงในรูปที่ 4 [5] 

 
รูปที่ 4 การเรียนรูของระบบนิวโร-ฟซซ่ี 

 
ข้ันที่ 1 ทุกโนดในขั้นน้ีสามารถปรับเปลี่ยนไดโดยมีฟงกชั่น เปน 

iO ,1 = µ A (x) เม่ือ x คือ อินพุทที่โนด i และ Ai เปนคาทางภาษา
ศาสตร (ใกล ไกล ฯลฯ) ที่สัมพันธกับโนดฟงกชั่น โดยอาจเลือก
µ A(x) เปนเมมเบอรชิพฟงกชั่นแบบสามเหลี่ยมซ่ึงมีคาอยูระหวาง 
0 ถึง 1  
 

 0         ,  x ≤   a   

ab
ax

−
−

 ,  a ≤  x ≤  b 

    O1, i  = µ Ai(x) = f (x,a,b,c) =      (1) 

       
bc
xc

−
−

 ,  b ≤  x ≤  c 

        0         ,  c ≤   x  
 
เม่ือ a, b, และ c คือ คาพารามิเตอรเมมเบอรชิฟฟงกชั่นแบบ
สามเหลี่ยมซ่ึงอาจจัดใหอยูในรูปใหมไดดังน้ี 
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ข้ันที่ 2 ในข้ันน้ีสัญลักษณในวงกลมแบบπ เปนผลการคูณของ
สัญญาณอินพุท โดยในแตละโนดนั้นแสดงคา Firing strength ของ
กฎดังน้ี  
   

2,1),()(,2 =×= iyxO
ii BAi µµ (3) 

 
ข้ันที่ 3 ทุกโนดในสัญลักษณในวงกลมแบบ N ลําดับที่  i  เปนการ
รวมกฎทั้งหมดในสวนของ Firing strength ดังน้ี  
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ข้ันที่ 4 สัญลักษณโนดสี่เหลี่ยมมีฟงกชั่นดังน้ี  
 
          )(,4 iiiiiii ryqxpwfwO ++==   (5) 
 
เม่ือ w คือเอาทพุทของข้ันที่ 3 สวน pi  , qi  และ  ri  เปนคาผลลัพธ
ที่อางอิงถึง consequence parameters  
ข้ันที่ 5  โนดเดียวที่เปนสัญลักษณวงกลมแบบ ∑ เปนการรวม
สัญลักษณอินพุททั้งหมดเขาสูฟซซ่ีเอาทพุท  โดยสามารถทําการ
คํานวณคาดีฟซซิฟายเออรแบบศูนยกลางของพื้นที่ไดดังน้ี 
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เมมเบอรชิพฟงกชั่นกอนทําการปรับคาดวย ANFIS 

 

เมมเบอรชิพฟงกชั่นหลังทําการปรับคาดวย ANFIS 

รูปที่ 5 แสดงอินพุทเมมเบอรชิพฟงกชั่นกอนการเรียนรูและหลังการ
เรียนรูตามกระบวนการของ ANFIS 

 
4.3 ระบบการอนุมานนิวโร-ฟซซ่ีแบบปรับตัวได (ANFIS)  
    ในกระบวนการนี้จะเปนการปรับแตงคาพารามิเตอรตางๆรวมถึง
การปรับโครงสรางของการหาคาเมมเบอรชิพฟงกชั่น ซ่ึงในงานวิจัย
น้ีใชจํานวนชุดขอมูลในการเรียนรู  120  ชุด  ตอจากน้ันจะนําโมเดล

ฟซซ่ีลอจิกคอนโทรลที่สรางข้ึนมาไปทําการปรับแตงคาพารามิเตอร  
โดยจะทําการสอนดวยวิธี Sugeno ซ่ึงใชหลักการปรับแตงคาพารา
มิเตอรตาง ๆแบบแพรกระจายยอนกลับจะทําใหไดคาเมมเบอรชิพ
ฟงกชั่นภายหลังการเรียนรูดังแสดงในรูปที่ 5 ในการเรียนรูเพื่อปรับ
แตงคาพารามิเตอรและเมมเบอรชิพฟงกชั่นน้ันจะใชคาตัวแปรทาง
ภาษาศาสตร (Linguistic) ทางดานอินพุทจํานวน 3 ตัวแปร เอาทพุท 
5 ตัวแปร กฎการควบคุมฟซซ่ี 27 กฎ ข้ันการเรียนรู (Epoch) = 30 
และคาความคลาดเคลื่อน RMS = 0.0142 ตามลําดับ คาความผิด
พลาดในแตละรอบการสอนจะแสดงดังในรูปที่ 6 

 

รูปที่ 6  แสดงคาความผิดพลาดในรอบการสอนตาง ๆ 
 
4.4 การควบคุมหุนยนต 
    การควบคุมหุนยนตข้ึนอยูกับขอมูลระยะทางระหวางหุนยนตกับ
ส่ิงกีดขวางโดยรอบตัวหุนยนตซ่ึงไดรับจากตัวตรวจรูอินฟราเรด
จํานวน 3 ชุดและจะถูกแปรความหมายใหอยูในรูปของฟซซ่ีเซต  
Near Commond และ Far ระบบนิวโร-ฟซซ่ีจะอนุมานหาคําตอบ
จากฟซซ่ีรูเบส (Fuzzy Rule-Based) ในฐานความรูของระบบควบ
คุมนิวโร-ฟซซ่ีสงออกเปนเอาทพุทไปควบคุมความเร็วรอบของ
มอเตอรที่ขับเคลื่อนลอแตละขางของหุนยนตทําใหหลบหลีกสิ่งกีด
ขวางไดดังน้ี 

  เลี้ยวขวา  ถาสิ่งกีดขวางอยูในตําแหนงดานหนาซาย 

  เลี้ยวซาย  ถาสิ่งกีดขวางอยูในตําแหนงดานหนาขวา 

  ตรงไปขางหนา ถาไมมีส่ิงกีดขวางอยูในตําแหนงดานหนาของหุน
ยนต 
 
5. ผลการทดลอง 
   ในงานวิจัยน้ีไดทดสอบความสามารถของระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ี
สําหรับการควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่ในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางและ
การเคลื่อนที่ผานชองทางระหวางฝาผนังหรือผนังหองดังตอไปน้ี 
5.1 การหลบหลีกส่ิงกีดขวาง   
    การหลบสิ่งกีดขวางในสนามทดลองดังรูปที่ 7 ซ่ึงมีส่ิงกีดขวางวาง
อยูในตําแหนงตาง ๆ หุนยนตจะเรียนรูการหลบหลีกสิ่งกีดขวางโดย
มีผูชี้แนะน่ันคือ การควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวาง
ตามความตองการของผูฝกสอน  ภายหลังจากไดขอมูลจากการชี้



 
 

แนะแลว  ระบบนิวโร-ฟซซ่ีจะปรับคาเมมเบอรชิพฟงกชั่นใหมีคา
เหมาะสมกับเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวางในสนามทดลอง   เม่ือ
ทดลองปลอยใหหุนยนตเคลื่อนที่ทํางานในสนามทดลองอีกครั้ง  หุน
ยนตเคลื่อนที่จะสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางตาง ๆไดเอง  ถึงแมวา
จะเปลี่ยนตําแหนงของส่ิงกีดขวางในสนามทดลอง 

 

รูปที่ 7 สนามทดลองที่ใชทดสอบการทํางานของหุนยนตเคลื่อนที่ 
 
5.2 การเคลื่อนท่ีไปตามฝาผนังหรือผนังหอง  
    ในงานวิจัยน้ีไดทดลองความสามารถของหุนยนตในการเคลื่อนที่
ไปตามฝาผนังหรือผนังหองดังรูปที่ 8  ตัวตรวจรูอินฟราเรด  2  ตัว  
ที่ตําแหนงทางดานซายและขวาของหุนยนตจะตรวจสอบระยะหาง
ระหวางผนังและตัวหุนยนต  เพื่อควบคุมใหหุนยนตสามารถเดินไป
ตามชวยทางเดินได 

 

รูปที่ 8  ภาพแสดงชองทางเดินตามฝาผนังที่ใชในการทดลอง  ซ่ึงมี
ขนาดกวางของชองทางเดินกวาง  0.5  เมตร  สูง 0.2 เมตร  
และ ยาว 3 เมตร 

   ในกรณีที่ชองทางเดินมีการหักมุมหุนยนตตองสามารถเคลื่อนที่หัก
มุมตามชองทางเดินไดดังแสดงในรูปที่ 9 จากรูปที่ 9 เม่ือหุนยนต
เดินทางมาจุดหักมุมตัวตรวจรูอินฟราเรดที่ตําแหนงตาง ๆของหุน
ยนตเคลื่อนที่จะตรวจวัดระยะทางระหวางตัวหุนยนตกับฝาผนัง  ซ่ึง
จะพบวาระยะทางดานหนาขวาจะใกลผนังกวาทางดานหนาของหุน
ยนต  สวนทางดานซายจะพบวาไมมีส่ิงใดกีดขวางเลย  ดังน้ันหุน

ยนตจะเลี้ยวซายออกจากฝาผนังเพื่อปรับทิศทางในการเดินทางตอ
ไป 
   ในการทดลองความสามารถทั้งสองกรณีไดกําหนดจุดเริ่มตนของ
การเคลื่อนที่ของหุนยนตที่จุดทางเขาของชองทางระหวางฝาผนัง 
และสิ้นสุดการเดินที่สนามภายใน กอนถึงจุดสิ้นสุดไดนําสิ่งกีดขวาง
วางอยู 1 ตําแหนงดังแสดงในรูปที่ 10  แลวใหหุนยนตเคลื่อนที่จาก
จุดตั้งตนจนถึงจุดสิ้นสุด  โดยใชอัลกอริทึมในการควบคุมการเคลื่อน
ที่ของหุนยนต 3 แบบคือ  การควบคุมหุนยนตแบบ On-Off  การ
ควบคุมหุนยนตดวยระบบฟซซ่ี  และการควบคุมหุนยนตดวยระบบ
นิวโร-ฟซซ่ี  โดยจับเวลาการเดินทางของหุนยนตจากจุดเริ่มตนจน
ถึงจุดสิ้นสุดของอัลกอริทึมทั้ง 3 ดังผลลัพธที่แสดงในตารางที่ 1 จาก
ตารางการทดลองจะพบวาระบบควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีจะใชเวลาเดิน
ทางนอยที่สุด  ตามดวยระบบควบคุมแบบฟซซ่ีและแบบ On-Off  
ตามลําดับ  ระบบควบคุมแบบนิวโร-ฟซซ่ีจะใชเวลานอยกวาระบบ
ควบคุมแบบฟซซ่ีเล็กนอย  ซ่ึงเปนผลมาจากการปรับคาเมมเบอรชิพ
ฟงกชั่นใหมีความเหมาะสมกับการเคลื่อนที่น่ันเอง 

 

รูปที่ 9  การเคลื่อนที่ของหุนยนตบริเวณหักมุมของชองทางระหวาง
ฝาผนังและคาอินพุทเมมเบอรชิพฟงกชั่น 

 

 รูปที่ 10  แสดงเสนทางระหวางจุดเริ่มตนถึงจุดสิ้นสุดของการ
ทดลองเมื่อใชอัลกอริทึมการควบคุมหุนยนตแบบตาง ๆ 

 



 
 

ตารางที่ 1 แสดงเวลาที่ใชในการเคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนถึงจุดสิ้นสุด
ของหุนยนตเคลื่อนที่ที่ ใชการควบคุมแบบตาง ๆโดย
สนามทดลองมีความกวางของชองทางเดิน 0.50 เมตร 
ยาว 3 เมตร 

ครั้งที่ 
On-Off 
(วินาที) 

ฟซซ่ีลอจิก 
(วินาที) 

นิวโร-ฟซซ่ี 
(วินาที) 

1 26.3 22 21 

2 24.6 21.8 21.2 

3 26.4 21.8 20.7 

4 25.4 21.9 20.6 

5 25.6 21.4 20.5 

6 25.6 20.4 20.6 

7 26 21.2 20.7 

8 25.2 20.4 20.5 

9 25.2 21.3 20.6 

10 21.9 21.3 20.6 

คาเฉลี่ย 25.22 21.35 20.7 
 
6. สรุปผลการทดลอง 
    จากการทดลองจะพบวาระบบควบคุมแบบนิวโร-ฟซซ่ีสามารถ
ควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่ใหสามารถเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวางและ
เคลื่อนที่ในชองทางระหวางฝาผนังหรือผนังหองไดดีกวาการควบคุม
แบบฟซซ่ี และการควบคุมแบบ On-Off ทั้งน้ีเน่ืองจากระบบการควบ
คุมแบบนิวโร-ฟซซ่ีจะมีการปรับคาพารามิเตอรในการควบคุม  โดย
เฉพาะคาเมมเบอรชิพฟงกชั่นใหเหมาะสมกับการเคลื่อนที่มากที่สุด  
ซ่ึงจะเห็นไดจากผลการเปรียบเทียบการเคลื่อนที่ผานชองทาง
ระหวางฝาผนังหรือผนังหอง จะพบวาหุนยนตเคลื่อนที่ที่ใชระบบ
ควบคุมนิวโร-ฟซซ่ีสามารถแกปญหาการหักมุมของชองทางเดินและ
เดินทางเขาสูจุดหมายไดเร็วกวาการควบคุมแบบฟซซ่ี  และแบบ 
On-Off  ดังผลลัพธในตารางที่ 1 
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