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งานวทิยานิพนธ์น้ีไดน้ าเสนอการวางแผนเส้นทางเดินส าหรับหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมโดย
มีวตัถุประสงค์เพื่อหาเส้นทางเดินท่ีเหมาะท่ีสุดในการยา้ยแขนของหุ่นยนต์ระหว่างจุดสองจุด
ดว้ยฟังก์ชนัวตัถุประสงค ์2 ประเภท คือเวลานอ้ยท่ีสุด และพลงังานท่ีน้อยท่ีสุด ซ่ึงอยู่ภายใต้
เง่ือนไขบงัคบัของสัญญาณควบคุมและอตัราการเปล่ียนแปลงสัญญาณควบคุม 
 

งานวิทยานิพนธ์น้ีใชว้ิธีเกาส์ซูโดสเปคตรัลเพื่อแกปั้ญหาการควบคุมท่ีเหมาะท่ีสุดแบบ
ไม่เป็นเชิงเส้นด้วยวิธีทางตรงโดยท าการดิสครีไทเซชั่นของปัญหาการควบคุมท่ีเหมาะท่ีสุด
แบบต่อเน่ืองไปเป็นการแก้ปัญหาของโปรแกรมท่ีไม่เป็นเชิงเส้น ซ่ึงจะใช้การประมาณแบบ
ครอบคลุมเชิงพหุนามไปยงัสมการเชิงพลวตัโดยการจดัวางท่ีจุดเลอจองคเ์กาส์ ประสิทธิภาพของ
วธีิเกาส์ซูโดสเปคตรัลแสดงไดจ้ากการจ าลองการวางแผนเส้นทางเดินท่ีเหมาะท่ีสุดของหุ่นยนต์
อุตสาหกรรม และน าไปประยกุตใ์ชก้บัการควบคุมป้อนกลบัท่ีเหมาะท่ีสุดบริเวณใกลเ้คียง 

 
 

     /  /  
ลายมือช่ือนิสิต  ลายมือช่ืออาจารยท่ี์ปรึกษาวิทยานิพนธ์หลกั   

 


