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บทคดัย่อ 

บทความนี้น าเสนอการใช้ตัวควบคุมฟัซซีลอจิกส าหรับควบคุมการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ขับเคล่ือน 2 ล้อ โดยเป็นการน ามาประยุกต์ใช้

งานร่วมกบัการสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่ในระบบคาร์ทเีชียนและตัวควบคุมพีไอดี เพ่ือควบคุมให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่ตามเส้นทางที่ก าหนด

ไว้ไปยังต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการพร้อมทั้งสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางได้แบบอัตโนมัติ ซ่ึงในงานนี้ จะท าการทดสอบวิธีการควบคุมที่

จะน ามาใช้กับหุ่นยนต์เคล่ือนที่อัตโนมัติที่จะสามารถน ามาใช้ทดแทนการใช้แรงงานมนุษย์ในการขนถ่ายสิ่งของวัสดุภายในโรงงานหรือ

คลังสนิค้าได้ โดยท าการจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ด้วยโมเดลทางคณิตศาสตร์ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ที่มีรปูแบบการขับเคล่ือนแบบดิฟ

เฟอเรนเชียลไดร์ฟด้วยโปรแกรม MATLAB/Simulink ซ่ึงจากผลการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์พบว่าตัวควบคุมฟัซซี-พีไอ

ดี สามารถควบคุมให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่ไปตามเส้นทางที่ก าหนดเพ่ือไปยังต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการได้ โดยตัวควบคุมฟัซซีลอจิกสามารถ

สร้างเส้นทางการเคล่ือนที่ใหม่เพ่ือหลบหลีกสิ่งกดีขวางให้กบัหุ่นยนต์ได้ในกรณีที่หุ่นยนต์มีการตรวจพบสิ่งกดีขวางในเส้นทางการเคล่ือนที่

หลัก ซ่ึงเมื่อหุ่นยนต์เคล่ือนที่ถึงต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการแล้วมีค่าความผดิพลาดของต าแหน่งระหว่างหุ่นยนต์กบัเป้าหมายสงูสดุไม่เกิน 

0.025 เมตร 

 

ค าส าคญั: หุ่นยนต์เคล่ือนที่  หลบหลีกสิ่งกดีขวาง  ตัวควบคุมฟัซซีลอจิก     

 

Abstract 

This article presents the fuzzy logic controller used for motion control of 2-wheel mobile robot. The trajectory planning in 

cartesian space and PID controller is applied to track specified path toward a desired target point and to avoid the obstacle 

automatically. In this work, experimentations of the proposed algorithm for autonomous mobile robot can help to replace workers 

for material handling in factory or warehouse.  Motion simulation using a mathematical model of differential drive mobile robot is 

performed by MATLAB/Simulink software. Simulation results show that the fuzzy-PID controller can control mobile robot to 

move along desired path toward the target, and then the fuzzy logic controller is able to generate a new path for mobile robot to 

avoid the obstacle when mobile robot detects the obstacle in original planned path and distance error when mobile robot reaches 

the target is less than 0.025 meters. 

 

Keywords: Mobile Robot, Obstacle Avoidance, Fuzzy Logic Controller 

 

บทน า 

 

 ในปัจจุบันการขนย้ายสิ่งของวัสดุภายในโรงงาน

อตุสาหกรรมหรือภายในคลังสนิค้านั้น โดยส่วนมากแล้ว

จะใช้แรงงานมนุษย์ในการเขน็หรือลากเพ่ือเคลื่อนย้าย 

ซึ่งหากวัสดุนั้นมนี า้หนกัมากกจ็ าเป็นต้องใช้แรงงานหลาย

คน ท าให้มีการสิ้นเปลืองแรงงานและค่าใช้จ่ายที่สงูขึ้ น 

รวมทั้งอาจท าให้พ้ืนที่ปฏิบัติงานหรือการจราจรภายใน
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โรงงานหรือคลังสนิค้านั้นติดขัดหรือเกดิความวุ่นวายได้ 

ซึ่งแนวทางหนึ่งในการแก้ไขปัญหาส่วนนี้ กค็ือการน าเอา

หุ่นยนต์เคล่ือนที่ เ ข้ามาช่วยท างานแทนมนุษย์ เช่น

หุ่นยนต์เคล่ือนที่ติดตามเส้นที่ได้มีการก าหนดเส้นทาง

การเคลื่อนที่ไว้โดยการทาสีเส้นไว้กับพ้ืนที่ต้องการให้

หุ่นยนต์เคล่ือนที่ ไป ซึ่ ง หุ่นยนต์ในลักษณะนี้ อาจมี

ข้อจ ากดัในเรื่องของการตรวจรู้สิ่งกดีขวางว่าเส้นทางที่จะ

เคล่ือนที่ไปนั้นมีสิ่งกดีขวางการเคล่ือนที่หรือไม่และอาจ

ท าให้เกิดอุบัติเหตุขึ้ นได้ ด้วยเหตุนี้ จึงมีแนวคิดที่จะ

น าเอาหุ่นยนต์เคล่ือนที่แบบอัตโนมัติเข้ามาท างานแทน

รวมทั้งมีการควบคุมให้สามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางได้

อัตโนมัติเพ่ือป้องกันอุบัติเหตุที่อาจเกิดขึ้ นจากสภาวะ

แวดล้อมที่ไม่แน่นอนภายในพ้ืนที่ปฏิบติงานนั้นๆ ซึ่งใน

พ้ืนที่ปฏิบัติงานนั้นต้องมีการก าหนดพิกัดหรือต าแหน่งที่

แน่นอนไว้เพ่ือใช้ในการอ้างองิต าแหน่งจากตัวของหุ่นยนต์

เพ่ือไม่ให้เกดิความผดิพลาดในการท างาน 

 โดยมีงานวิจัยจ านวนมากที่ เกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์

เคล่ือนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวาง ซึ่งส่วนใหญ่แล้วจะมีการ

น าเอาแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของหุ่นยนต์มาท าการ

ทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ ด้วยซอฟท์แวร์ก่อนเพ่ือ

ทดสอบวิธกีารหรืออลักอริทมึที่จะน ามาใช้ในการควบคุม

การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ ในส่วนของแบบจ าลองที่

น ามาใช้ในการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์

นั้ น ป ร ะ กอบ ด้ ว ย แบบจ า ล อ ง ท า ง จ ลน ศ า สต ร์ 

(Kinematics Model) (Lee, Lin, Lim, & Lee, 2009) 

และแบบจ าลองทางพลศาสตร์ (Dynamics Model) 

(Ali, Aldair, & Almousawi, 2014) ซึ่งจะมีความ

แตกต่างกันโดยแบบจ าลองทางพลศาสตร์นั้นจะมีการ

น าเอาค่ามวล โมเมนต์และแรงต่างๆที่เกี่ยวข้องกับตัว

หุ่นยนต์เข้ามาท าการค านวณด้วย โดยจะท าให้ผลลัพธ์ที่

ได้มีความไกล้เคียงกับการท างานจริงของหุ่นยนต์มาก

ยิ่งขึ้น เช่นวิธกีารของลากรานจ์ (Lagrange’s approach) 

หรือวิธีการของนิวตัน-ออยเลอร์ (Newton-Euler’s 

approach) (Rached & Ahmad, 2013) ในส่วนของการ

ควบคุมนั้นวิธกีารหนึ่งที่นิยมน ามาประยุกตใ์ช้กบัหุ่นยนต์

เคล่ือนที่คือตัวควบคุมฟัซซีลอจิก ซึ่งจะมีหลักการคล้าย

กบัวิธคีดิของมนุษย์ ที่มคีวามซับซ้อนหรือคลุมเครือ และ

มีเสถียรภาพสูงอีกด้วย (Xi & Byung-Jae, 2013) 

น าเสนอการประยุกต์ใช้ตัวควบคุมฟัซซีลอจิกส าหรับ

จ าลองการเคล่ือนที่หลบหลีกสิ่งกดีขวางของหุ่นยนต์ โดย

ใช้แบบจ าลองทางจลนศาสตร์ (Kinematics Model) โดย

การสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่และควบคุมความเร็วล้อ

ขับเคลื่อนทั้ง 2 ข้างเพ่ือให้หุ่นยนต์สามารถหลบหลีกสิ่ง

กีดขวางไปยังต าแหน่งเป้าหมาย (Faisal, Hedjar, 

Sulaiman & Mutib, 2013) น าเสนอการใช้ฟัซซีลอจิก

ส าหรับควบคุมการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์โดยท าการ

ทดสอบกับหุ่นยนต์จริง และมีการติดตั้ ง เซ็นเซอร์

ตรวจจับสิ่งกีดขวางด้วยอุลตร้าโซนิค เพ่ือตรวจรู้ ระยะ

ของสิ่งกดีขวางกบัหุ่นยนตแ์ละน าไปใช้เป็นอนิพุตของตัว

ควบคุมฟัซซีลอจิกเพ่ือควบคุมให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่หลบ

หลีกสิ่งกดีขวางนั้นเพ่ือไปยังต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการได้ 

 โดยบทความนี้ เป็นการน าเสนอการประยุกต์ใช้ตัว

ควบคุมฟัซซีลอจิกร่วมกบัการสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่

ในระบบคาร์ทเีชียนเพ่ือควบคุมให้หุ่นยนต์คล่ือนที่ไปยัง

ต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการและสามารถหลบหลีกสิ่งกดี

ขวางได้แบบอัตโนมัติ ซึ่ งจะเป็นทดสอบจ าลองการ

เคล่ือนที่ของหุ่นยนตจ์ากแบบจ าลองทางคณติศาสตร์โดย

ใช้โปรแกรม MATLAB/Simulink 

 

วิธีการศึกษาและวสัดุอุปกรณ ์

 

1. โม เ ดลทา งคณิ ตศ าสตร์ ข อ ง หุ่นยนต์  คื อ

แบบจ าลองของตัวหุ่นยนต์ที่เขียนออกมาเป็นสมการทาง

คณิตศาสตร์ เพ่ือใช้ในการศึกษาพฤติกรรมหรือใช้เพ่ือ

การจ าลองการท างานของหุ่นยนตก่์อนที่จะท าการทดสอบ

กบัหุ่นยนตจ์ริง 

  1.1 Kinematics Model หรือแบบจ าลองทาง

จลนศาสตร์แสดงดังสมการที่ 1 โดยจากรูปที่ 1 แสดง

ลักษณะของตัวหุ่นยนต์ขับเคลื่อนแบบดิฟเฟอเรนเชียล

ไดร์ฟ (Differential Drive Mobile Robot) โดยประกอบ

ไปด้วยล้อขับเคลื่อนด้านหลัง 2 ล้อ ที่เป็นอิสระต่อกัน

และล้อตามด้านหน้า (Caster Wheel) เพ่ือใช้ในการ

สมดุลตัวหุ่นยนต์ มีเฟรมที่ส  าคัญ 2 เฟรมคือ เฟรม

อ้างองิหลักที่ไม่มกีารเคล่ือนที่ (Initial Frame) ใช้ในการ

บอกต าแหน่งของหุ่นยนต์  และเฟรมของตัวหุ่นยนต ์

(Robot Frame) ซึ่งจะมีการเคล่ือนที่หรือหมุนหันเหไป

กบัตัวหุ่นยนต์ด้วย มีจุดก าเนิดอยู่ระหว่างล้อขับเคลื่อน

ทั้ง 2 ข้าง โดยแกน x ชี้ ไปทางด้านหน้าของตวัหุ่นยนต ์ 
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รูปที่ 1 ลักษณะแบบจ าลองของหุ่นยนต์เคล่ือนที่แบบดิฟเฟอเรนเชียลไดร์ฟ 
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เมื่อ  x คอืต าแหน่งของหุ่นยนตเ์มื่อเทยีบกบัแกน x ของเฟรมอ้างองิ 

   y คอืต าแหน่งของหุ่นยนตเ์มื่อเทยีบกบัแกน y ของเฟรมอ้างองิ 

    คอืมุมหันเหของหุ่นยนตเ์มื่อวัดเทยีบกบัแกน x ของเฟรมอ้างองิ 

  v  คอื ความเรว็เชงิเส้นของหุ่นยนต ์

    คอื ความเรว็เชงิมุมของหุ่นยนต ์

  

  จากสมการที่ 1 สามารถเขียนแบบจ าลองทาง

จลนศาสตร์ของหุ่นยนตท์ี่เป็นฟังกช์ันของความเรว็เชิงมุม

ล้อขับเคลื่อนซ้ายและขวาอยู่ในรูปแบบของเมทริกซ์ได้

เป็น (Mishra, 2014) 
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 1.2 Dynamics Model หรือแบบจ าลองทาง

พลศาสตร์ของหุ่นยนต์ สามารถหาได้จากสมการลาก

รานจ์ (Lagrange’s Equation) ซึ่งจะท าการค านวณจาก

พลังงานจลน์ (Kinetic Energy) และพลังงานศักย์ 

(Potential Energy) ของระบบ โดยสมการลากรานจ์

แสดงดงัสมการที่ 3 (Edouard, Toni, & Ivan, 2010) 
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  โดยที่ VTL    

 

 เมื่อ L คอื สมการลากรานจ์ (Lagrangian) 

  T คอื พลังงานจลน์รวมของระบบ (Total Kinetic Energy) 

  V คอื พลังงานศักย์รวมของระบบ (Total Potential Energy) 

  q
i 
คอื ระบบพิกดัที่สนใจ (Generalized Coordinate System) 

  Q
i
 คอื แรงในระบบพิกดัที่สนใจ (Generalized Force) 

 

 โดยเมื่อท าการแทนค่าลงในสมการลากรานจ์แล้ว

จัดรูปให้อยู่ในรูปแบบของสมการแบบจ าลองทาง 

พลศาสตร์ของตวัหุ่นยนตเ์คล่ือนที่ได้ว่า 
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 2. การสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่หลัก (Trajectory 

Planning in Cartesian Space) เป็นส่วนที่ใช้สร้าง

เส้นทางการเคล่ือนที่หลักของหุ่นยนต์โดยจะเป็นเส้นทาง

ระหว่างหุ่นยนต์กับเป้าหมายในแนวตรง และไม่ได้

พิจารณาถึงสิ่งกีดขวางการเคล่ือนที่ โดยสมการที่น ามา

ประยุกต์ใช้เป็นของแขนกลหุ่นยนต์ใน 3 มิติ ซึ่งในกรณี

ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่จะพิจารณา 2 มิติคือบนระนาบ x, 

y เท่านั้น (Luca, 2008) 

 

 
รูปที่ 2 การสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่หลัก (Trajectory Planning) 
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  เริ่ มจากท าการก าหนดต าแหน่งเริ่ มต้นของ

หุ่นยนต์ (P
i
), ต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการ (P

f
), 

ความเรว็สูงสุด (V
max

) และความเร่งสูงสุดที่ต้องการ 

(a
max

) จากนั้นท าการค านวณหาระยะทางระหว่าง 2 

ต าแหน่ง (L) และค านวณหาระยะเวลาที่ใช้ในการสร้าง

เส้นทางการเคล่ือนที่ส  าหรับช่วงการเร่ง (T
s
) และเวลาที่

ใช้ทั้งหมด (T) 

 

  
if PPL   (5) 

 

  

max

max

a

V
Ts 

 (6) 

 

  

maxmax

2

maxmax

Va

VaL
T




  (7) 

 

  

  จากนั้นค านวณหาค่าระยะทางที่เพ่ิมขึ้ นซึ่ งเป็น

ฟังกช์ันของเวลา    โดยจะแบ่งออกเป็น 3 ช่วงเวลาคือ 

ที่ t = 0 ถงึ T
s
 , t = T

s
 ถงึ T-T

s
 และ t = T-T

s
 ถงึ T 
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 (8) 

  

  สุดท้ายหาค่าสัมประสิทธิ์ ของอัตราการสร้าง

เส้นทางการเคล่ือนที่ (S) และจะได้สมการการสร้าง

เส้นทางการเคล่ือนที่จากต าแหน่งเร่ิมต้นไปยังเป้าหมาย 

เพ่ือน าไปใช้งานกบัหุ่นยนตแ์สดงดงัสมการที่ 10 

 

  
L

S


  (9) 

 

  )()( ifi PPSPsP   (10) 

 

 

 3. ตวัควบคุมฟัซซีลอจิก (Fuzzy Logic Controller) 

เป็นศาสตร์ด้านการค านวณที่เข้ามามีบทบาทส าคัญมาก

ขึ้นในวงการวิจัย และได้มกีารน าไปประยุกต์ใช้งานต่างๆ

มากมาย ซึ่งฟัซซีลอจิกนั้นเป็นเคร่ืองมือที่เข้ามาช่วยใน

การตัดสินใจภายใต้ความไม่แน่นอนของข้อมูลโดยยอม

ให้มคีวามยืดหยุ่นได้ ซึ่งจะใช้หลักการเหตุผลที่คล้ายการ

เลียนแบบวิธคีดิของมนุษย์ (ประหยัด สพุะก า, 2553) 

 3.1 Fuzzy Tracking (FT) ใช้ในการควบคุมให้

หุ่นยนต์เคล่ือนที่ไปตามเส้นทางหลักที่ก  าหนดไว้จาก

ต าแหน่งเริ่มต้นไปยังเป้าหมาย รับค่าอนิพุต 2 ค่า คือ

ความผิดพลาดของระยะทาง (Distance Error) 

ประกอบด้วยตัวแปรทางภาษาคือ {Z, NZ, N, M, NF, 

F, VF} และความผิดพลาดของมุมหันเห (Heading 

Error) ประกอบด้วยตัวแปรทางภาษาคือ {N, SN, 
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NNZ, Z, NPZ, SP, P} โดยเมื่อประมวลผลแล้วจะได้

เอ้าท์พุตออกมาเป็นความเรว็ของล้อขับเคลื่อนซ้ายและ

ขวา (VL, VR) ประกอบด้วยตัวแปรทางภาษาคือ {Z, 

S, NM, M, NH, H, VH} แสดงดงัรปูที่ 3 

 

ตารางที่ 1 กฎในการควบคุมของ Fuzzy Tracking 

Angle Er. 
N SN NNZ Z NPZ SP P 

Dis. Er. 

Z L=Z L=Z L=Z L=Z L=NM L=NM L=M 

R=M R=NM R=NM R=Z R=Z R=Z R=Z 

NZ L=S L=S L=Z L=S L=M L=NH L=H 

R=H R=NH R=M R=S R=Z R=S R=S 

N L=S L=S L=S L=NM L=NH L=H L=VH 

R=VH R=H R=NH R=NM R=S R=S R=S 

M L=S L=S L=S L=M L=H L=H L=VH 

R=VH R=H R=H R=M R=S R=S R=S 

NF L=S L=S L=NM L=NH L=NH L=H L=VH 

R=VH R=H R=NH R=NH R=NM R=S R=S 

F L=S L=S L=M L=H L=NH L=H L=VH 

R=VH R=H R=NH R=H R=M R=S R=S 

VF L=S L=S L=NM L=VH L=NH L=H L=VH 

R=VH R=H R=NH R=VH R=NM R=S R=S 

 

 
 

รูปที่ 3 ค่าฟังกชั์นความเป็นสมาชิกของ Fuzzy Tracking (FT) 

   

  3.2 Fuzzy Avoidance (FA) ใช้ในการควบคุม

เพ่ือสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่ใหม่ให้กบัหุ่นยนต์ในการ

หลบหลีกสิ่งกีดขวางเมื่อมีการตรวจพบสิ่งกีดขวางการ

เคล่ือนที่อยู่ รับค่าอนิพุตระยะของสิ่งกดีขวางที่ตรวจพบ

ได้ (Obstacle Distance) แบ่งออกเป็น 3 ส่วนคือ 

ด้ า นห น้ า , ด้ า น ซ้ า ย  และ ด้ า น ข ว า ขอ ง หุ่ น ยนต ์
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ประกอบด้วยตัวแปรทางภาษาคือ {NEAR, MEDIUM, 

FAR} ซึ่งเมื่อประมวลผลแล้วได้เอ้าทพ์ุตเป็นความเรว็

ของล้อขับเคลื่อนซ้ายและขวา (VL, VR) แสดงดังรูป 

ที่ 4 

 

ตารางที่ 2 กฎในการควบคุมของ Fuzzy Avoidance 

Obstacle Distance Wheel Vel. 

Front Right Left Left Vel. Right Vel. 

FAR FAR FAR P+ P+ 

FAR FAR NEAR P+ SP+ 

FAR NEAR FAR SP+ P+ 

fAR NEAR NEAR N- SP+ 

NEAR FAR FAR SP+ P+ 

NEAR FAR NEAR P+ SP+ 

NEAR NEAR FAR SP+ P+ 

NEAR NEAR NEAR N- P+ 

FAR FAR MEDIUM SP+ SP+ 

FAR MEDIUM FAR SP+ SP+ 

FAR MEDIUM MEDIUM SP+ SP+ 

MEDIUM FAR FAR ZERO SP+ 

MEDIUM FAR MEDIUM P+ SP+ 

MEDIUM MEDIUM FAR SP+ P+ 

MEDIUM MEDIUM MEDIUM ZERO SP+ 

 

 
 

รูปที่ 4 ค่าฟังกชั์นความเป็นสมาชิกของ Fuzzy Avoidance (FA) 

 

 3.3 Fuzzy-PID (FPID) ใช้ในการเพ่ิม

ประสทิธภิาพตัวควบคุมพีไอดี (PID Controller) ในการ

ควบคุมหุ่นยนต์ให้เคล่ือนที่ไปตามเส้นทางที่ก  าหนดได้

อย่างถูกต้องมากขึ้น โดยจะมกีารน าเอาค่าความผดิพลาด 

(Error) ของระบบมาค านวณ ซึ่งหากระบบมีค่าความ

ผดิพลาดที่เปล่ียนไปจะมีการปรับค่าเกนให้โดยอตัโนมัติ

เพ่ือความเหมาะสมในการควบคุมระบบในขณะนั้นๆ 

โดยบลอ็กไดอะแกรมการควบคุมแสดงดังรูปที่ 5 รับค่า

อนิพุต 2 ค่า คือ ความผิดพลาด (Error) ประกอบด้วย

ตัวแปรทางภาษา {NB, NM, NS, ZE PS, PM, PB} 

และอัตราการเปล่ียนแปลงของความผิดพลาด (Delta 

Error) ประกอบด้วยตัวแปรทางภาษา {NB, NM, NS, 

ZE PS, PM, PB} แสดงดงัรปูที่ 6 
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รูปที่ 5 บลอ็กไดอะแกรมตัวควบคุม Fuzzy-PID 

 

ตารางที่ 3 กฎในการควบคุมของ Fuzzy-PID 

Delta-Error 

Error 

NB NM NS ZE PS PM PB 
Kp 

Ki 

Kd 

NB 

P Z N N N Z P 

N P P N P P N 

P Z N N N Z P 

NM 

P P Z N Z P P 

N Z P P P Z N 

P Z Z N Z Z P 

NS 

P P Z N Z P P 

N N Z P Z N N 

P P Z N Z P P 

ZE 

P P P Z P P P 

N N N Z N N N 

P P P Z P P P 

PS 

P P Z N Z P P 

N N Z P Z N N 

P P Z N Z P P 

PM 

P P Z N Z P P 

N Z P P P Z N 

P Z Z N Z Z P 

PB 

P Z N N P Z P 

N P P P N P N 

P Z N N P Z P 
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รูปที่ 6 ค่าฟังกชั์นความเป็นสมาชิกของ Fuzzy-PID (FPID) 

 

 4. การควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 

 

 

รูปที่ 7 ไดอะแกรมการควบคุมจ าลองการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนที่หลบหลีกสิ่งกดีขวาง 

 

 

รูปที่ 8 ซอฟทแ์วร์ MATLAB/Simulink ที่ใช้ในการควบคุมการท างาน 
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ผลการศึกษา 

 

  ในส่วนของการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ของ

หุ่นยนตจ์ะใช้ซอฟทแ์วร์ MATLAB/Simulink โดยได้ท า

การออกแบบโปรแกรมแสดงดังรูปที่ 8 ซึ่งการทดสอบ

จ าลองการเคล่ือนที่แบ่งออกเป็น 2 การทดสอบคือ การ

จ าลองเคล่ือนที่ไปยังเป้าหมายโดยไม่มีสิ่งกีดขวางการ

เคล่ือนที่ เร่ิมต้นที่ต าแหน่ง (0, 0) เคล่ือนที่ไปยัง

เป้าหมายที่ต าแหน่ง (8, 0) และกรณีที่มีสิ่งกดีขวางการ

เคล่ือนที่รวมอยู่ด้วย เร่ิมต้นที่ต าแหน่ง (0, 0) เคล่ือนที่

ไปยังเป้าหมายที่ต าแหน่ง (8, 0) มีสิ่งกีดขวางการ

เคล่ือนที่ 2 ชิ้นที่ต าแหน่ง (2, 1) และ (5, 0) 

 

 

รูปที่ 9  ผลการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์กรณีไม่มีสิ่งกดีขวาง 

 

 

รูปที่ 10 ต าแหน่งของหุ่นยนต์และค่าความผดิพลาดของหุ่นยนต์กบัเป้าหมายเทยีบกบัเวลากรณีไม่มีสิ่งกดีขวาง 

 

 

รูปที่ 11 ผลการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์กรณีมีสิ่งกดีขวาง 2 ช้ิน 
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รูปที่ 12 ต าแหน่งของหุ่นยนต์และค่าความผดิพลาดของหุ่นยนต์กบัเป้าหมายเทยีบกบัเวลากรณีมีสิ่งกดีขวาง 

 

อภิปรายผลการศึกษา 

 

 จากรูปที่ 9 แสดงผลการทดสอบจ าลองการเคล่ือนที่

ของหุ่นยนต์แบบไม่มีสิ่ งกีดขวางการเคล่ือนที่ ไปยัง

ต าแหน่งเป้าหมาย โดยแสดงเป็นเส้นทางการเคล่ือนที่

หลัก (Trajectory), เส้นทางที่ได้จาก Kinematics Model 

(Desired) และเส้นทางการเคล่ือนที่จริงของหุ่นยนต ์

(Actual) โดยรูปที่ 10 แสดงต าแหน่งของการสร้าง

เส้นทางการเคล่ือนที่จากตัวควบคุมและต าแหน่งของตัว

หุ่นยนต์บนแกน x และ y เทยีบกบัเวลาที่เคล่ือนที่จาก

ต าแหน่งเร่ิมต้นไปยังเป้าหมายที่ต้องการ และค่าความ

ผิดพลาดต าแหน่งของหุ่นยนต์กับเส้นทางการเคล่ือนที่ 

(Distance Error)  เทยีบกบัเวลา ซึ่งจะค่อยๆลดลงเมื่อ

เคล่ือนที่เข้าใกล้เป้าหมายที่ต้องการซึ่งมค่ีาไม่เกนิ 0.025 

เมตร 

 จากรูปที่  11 แสดงผลการทดสอบจ าลองการ

เคล่ือนที่ของหุ่นยนต์แบบมีสิ่งกีดขวางการเคล่ือนที่

รวมอยู่ด้วยเพ่ือไปยังต าแหน่งเป้าหมาย โดยแสดงเป็น

เส้นทางการเคล่ือนที่หลัก (Trajectory), เส้นทางที่ได้จาก 

Kinematics Model (Desired) และเส้นทางการเคล่ือนที่

จริงของหุ่นยนต์ (Actual) ซึ่งเมื่อมีการตรวจพบสิ่งกีด

ขวางจะมีการสร้างเส้นทางใหม่เพ่ือให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่

ตามเพ่ือหลบหลีก โดยรูปที่ 12 แสดงต าแหน่งของการ

สร้างเส้นทางการเคล่ือนที่จากตัวควบคุมและต าแหน่งของ

ตัวหุ่นยนต์บนแกน x และ y เทยีบกบัเวลาที่เคล่ือนที่จาก

ต าแหน่งเร่ิมต้นไปยังเป้าหมายที่ ต้องการ และค่าความ

ผิดพลาดต าแหน่งของหุ่นยนต์กับเส้นทางการเคล่ือนที่ 

(Distance Error) เทียบกับเวลา ซึ่งจะค่อยๆลดลงเมื่อ

เคล่ือนที่เข้าใกล้เป้าหมายที่ต้องการซึ่งมีค่าไม่เกิน 0.025 

เมตร  

 

สรุปผลการศึกษาและขอ้เสนอแนะ 

 

 บทความนี้ น าเสนอการประยุกต์ใช้ตัวควบคุมฟัซซี

ลอจิกและการสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่ในระบบคาร์ที

เชียน กบัหุ่นยนต์เคล่ือนที่ 2 ล้อ โดยเป็นการจ าลองการ

ท างานเสมอืนหุ่นยนตเ์คล่ือนที่ขนย้ายวัสดุภายในโรงงาน

หรือคลังสินค้าต่างๆ แทนการใช้งานแรงงานคนหรือ

หุ่นยนต์เคล่ือนที่แบบติดตามเส้นที่ พ้ืน ซึ่ งไม่สามารถ

ตรวจรู้ หรือหลบหลีกสิ่งกีดขวางได้ โดยจะเป็นการ

ควบคุมให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่ไปยังต าแหน่งเป้าหมายที่

ต้องการพร้อมทั้งสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางได้แบบ

อตัโนมตั ิและท าการจ าลองการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ด้วย

โปรแกรม MATLAB/Simulink ในสภาวะที่มีและไม่มี

สิ่งกดีขวางการเคล่ือนที่ ซึ่งจากผลการทดสอบจ าลองการ

เคล่ือนที่พบว่า ตัวสร้างเส้นทางการเคล่ือนที่และตัว

ควบคุมฟัซซีลอจิกที่ ไ ด้ท าการออกแบบไว้สามารถ

ควบคุมให้หุ่นยนต์เคล่ือนที่ไปตามเส้นทางที่สร้างขึ้นเพ่ือ

ไปยังต าแหน่งเป้าหมายที่ต้องการได้ และกรณีที่มีการตรวจ

พบสิ่งกดีขวางหุ่นยนต์กส็ามารถหลบหลีกและเคล่ือนที่ผ่าน

ไปยังเป้าหมายที่ต้องการได้เช่นกนั โดยมีค่าความผิดพลาด

ของต าแหน่งระหว่างหุ่นยนต์กับเป้าหมายไม่เกิน 0.025 

เมตร 

 ส าหรับการพัฒนาต่อไปควรมีการทดสอบจ าลองกับ

กลุ่มของหุ่นยนต์เคล่ือนที่หลายๆตัว ท างานพร้อมกันใน
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สภาวะแวดล้อมเดียวกันเพ่ือให้เหมือนกับสภาพการ

ท างานจริง และควรมีการทดสอบหลบหลีกสิ่งกดีขวางที่

ก  าลังมกีารเคล่ือนที่ด้วย 
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