
บทที่ 5 

สรุปผลการวิจัยและขอเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

งานวิจัยนี้ไดนําเสนอการพัฒนาระบบการเคลื่อนที่ของหุนยนตที่มีการเรียนรูแบบฟซซี

ลอจิก (Fuzzy Learning) เพื่อเปนเทคนิคการนําทางและการเรียนรูของหุนยนต การที่หุนยนตมีการ

เรียนรูไดน้ันตองอาศัยขอมลู (data) จากการตรวจสอบคาตางๆ จากสิ่งแวดลอม การนําขอมูลมา

ประมวลผลนั้นจะตองทําการจัดกลุมขอมูล (mapping) กอน เพื่อลดขนาดของขอมูลและแยกแยะ

ขอมูล การจัดกลุมขอมูลเปนเทคนิคที่ชวยในการลดการจดจําในการเรียนรูได ซึ่งอาจบอกไดวาวัตถุ

ที่จับไดใกลหรือไกลซึง่มีคาผิดพลาดการยอมรับได สําหรับการเรียนรูของหุนยนตการนําขอมูลเขา

ตองอาศัย อุปกรณตรวจจับตางๆ เชน ตรวจจับระยะทางจากวัตถุ ตรวจวัดมุมในการเคลื่อนที่ 

โดยทั่วไปแลวใชอินฟราเรด (Infrared) 

ผลจากการวิจัยการควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนตใชกฎฟซซีจํานวน 14 กฎมาใชควบคุม

การการหลบหลีกและการเคลื่อนที่ของหุนยนตโดยจํานวนกฎการเรียนรู (Learning Fuzzy Rule) ที่

สรางขึ้น จะบงบอกพฤติกรรมของหุนยนตทางตรงประกอบดวย การเคลื่อนที่เร็วมาก เร็ว พอดี ชา 

ชามาก และการเคลื่อนที่ของหุนยนตที่มีเลี้ยวซาย ขวาและถอยหลังประกอบ ดวย การเคลื่อนเลี้ยว

ซายดวยความเร็วมาก เลี้ยวซายดวยความเร็วนอย เคลื่อนที่พอดีไมเลี้ยว เลี้ยวขวาดวยความเร็วมาก 

เลี้ยวขวาดวยความเร็วนอย ซึ่งเรียงลําดับความสําคัญมากไปหานอยตามลําดับ    

จากการทดลองงานวิจัยการพัฒนาระบบการเคลื่อนที่ของหุนยนตดวยฟซซีนี้สรุปไดวา   

ฟซซีลอจิกนี้สามารถเพิ่ม – ลด ความเร็วไดตามเงื่อนไขที่ไดออกแบบไวนั่นคือ เมื่อหุนยนตเริ่ม

เคลื่อนที่จะคอยๆ เพิ่มความเร็วแลวชะลอความเร็วกอนถึงสิ่งกีดขวางแลวเลี้ยวหลบอยางชาๆ ออก 

ไปยังดานที่ไมมีสิ่งกีดขวางทันท ี
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5.2 ขอเสนอแนะ 

- ในอนาคตควรมีการพัฒนาและสามารถนํางานวิจัยนี้ไปประยุกตในรูปแบบอื่น ๆ อาทิ 

เชน หุนยนตสํารวจ หุนยนตอัจฉริยะ ที่สามารถขับเคลื่อนเองไดโดยไมตองมีคนขับ และสามารถ

นําไปใชในการเรียนการสอนเกี่ยวกับการทํางานแบบระบบฟซซีไดเปนอยางดี เพราะปจจุบันโลก

ในดานเทคโนโลยีมีความกาวหนาไปอยางรวดเร็วมากและมีแนวโนมความเจริญอยางไมมีที่สิ้นสุด 

- ในการลดความผิดพลาดของการเคลื่อนที่ของหุนยนตควรเลือกอุปกรณที่มีคุณภาพ และ

เลือกซื้อจากรานคาที่มีความนาเชื่อถือและควรมีที่ระบายความรอนของมอเตอร 

 - พฤติกรรมของหุนยนตเคลื่อนที่ในระบบควบคุมแบบคลุมเครือจะมีประสิทธิภาพที่ดีขึ้น 

คือการใหหุนยนตเรียนรูโดยทดสอบกับสภาพแวดลอมจริงจํานวนหลายๆ ครั้ง เพื่อการควบคุมได

ถูกตองแมนยํา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


