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บทคัดยอ 
 

 วิทยานิพนธนีน้ําเสนอการศกึษาการสรางหุนเคลื่อนที่ขนาดเล็กแบบไรสาย ควบคุมโดยใช
วิธีการควบคุมแบบอาศัยฐานความรู รวมกบัเทคนิคการประมวลผลจากคอมพิวเตอร เพื่อเลียนแบบ
และจําลองพฤติกรรมเคลื่อนที่ของมด เชน การหาตําแหนงของวัตถุที่ตองการเคลื่อนยายจากจุดหนึ่ง
ไปอีกจุดหนึ่ง เปรียบเสมือนการที่หุนยนตมดนําส่ิงของกลับรัง โดยจําลองและทดลองในบริเวณ
พื้นที่ที่จํากดัของมดตัวเดียวหรือกลุมมดดวยเทคนิคการประยุกตการหาเสนทางการเดินที่ส้ันที่สุด
ระหวางรังและอาหาร ผลการทดลองใหผลสอดคลองกับผลการจําลองดวยคอมพิวเตอร 
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ABSTRACT 
 

 This  thesis  presents  a  study  of  small  mobile  robots  controlled  via  wireless 
communication.  The technique used here is knowledge – based control imitating ant’s behaviors 
for delivering objects to the specific location or the assigned terminal. The behaviors include 
emulating motion of an ant and also group behaviors.  The shortest path algorithm is applied for 
motion of ant robots commuting between the nest and the food sources.  The experiment agrees 
with the computer simulation. 
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