
บทที่ 3 

การออกแบบหุนยนตและโปรแกรมควบคุมการทํางาน  
  

จากที่ไดกลาวถึงทฤษฎีที่ใชงานในบททีแ่ลว บทนี้จึงกลาวถึงการออกแบบโครงสรางและ
หลักการทํางานของหุนยนตมด การออกแบบวงจรอิเล็คทรอนิคส ซ่ึงประกอบดวย สวนการรับสง
ขอมูลระหวางหุนยนตกับคอมพิวเตอรสวนบุคคล วงจรขับมอเตอร และสวนประกอบอื่น ๆ รวมถึง
การออกแบบโปรแกรมที่ใชควบคุม  

 

3.1 ระบบการควบคุมหุนยนต 
 

ระบบการควบคุมหุนยนตในพื้นที่ปฏิบัติงาน ใชการควบคุมหุนยนตโดยรับสัญญาณภาพ
จากกลองวดิีโอแลวนําไปเขาโปรแกรมประมวลผลภาพโดยเครื่องคอมพิวเตอรสวนบคุคล แลวสง
ใหหุนยนตปฏิบัติงานผานทางชุดสงและรับสัญญาณที่ติดตั้งไวที่เครื่องคอมพิวเตอรและตัวหุนยนต
ตามลําดับ ระบบการควบคมุหุนยนตแสดงไดดังรูปที่ 3.1 

 

กลองวิดีโอ

เครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล

สวนควบคุมลอหุนยนต
ตัวที่ 1

สวนควบคุมลอหุนยนต
ตัวที่ 2

สวนควบคุมลอหุนยนต
ตัวที่ 3

มอเตอร มอเตอร มอเตอร

ลอหุนยนต ลอหุนยนต ลอหุนยนต
 

 

    รูปท่ี 3.1 โครงสรางของระบบควบคุม 
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 จากรูปที่ 3.2 เปนระบบจําลองที่ใชในการทํางาน มีกลองติดตั้งเหนือตรงตําแหนงกึ่งกลาง
สนามเพื่อจับภาพรวมทั้งหมดของพื้นที่ควบคุมในลักษณะมองตั้งฉากกับพื้นที่สนาม แลวสง
สัญญาณภาพนั้นไปประมวลผลที่คอมพิวเตอรหลัก ซ่ึงมีหนาที่แยกแยะชนิดของตวัหุน พืน้ที่เร่ิมตน 
พื้นที่เปาหมาย และควบคุมหุนยนต โดยส่ือสารผานสัญญาณอินฟราเรด 

 

 
 

รูปท่ี 3.2 ระบบจําลองการทํางาน  
 

 จากนั้นชุดวงจรรับสัญญาณที่ ถูกติดตั้ งไวที่ตัวหุน  จะสงสัญญาณตอไปยังหนวย
ประมวลผลของหุนยนต ที่ทํางานเปนตัวเชื่อมตอการทํางานระหวางหุนยนตกับคอมพิวเตอร เพื่อ
ควบคุมใหหุนยนตเคล่ือนที่ตามคําส่ังตอไป 

บนพื้นที่ปฏิบตัิงานนั้นมหีุนยนตอยางนอย 3 ตัว  คอยรับคําส่ังที่ไดรับการประมวลผลอยูที่
จุดเริ่มตนซึ่งเปรียบเสมือนรังของมด หุนยนตแตละตวัอาจไดรับคําส่ังจากหนวยประมวลผลเพื่อให
ทํางานที่เหมาะสมแตกตางกนั 

 
  
 
 



 13 

 
 

รูปท่ี 3.3 แบบจําลองพื้นที่ปฏิบัติงาน 
 

 รูปที่ 3.3 แสดงตัวอยางพื้นที่ปฏิบัติงาน ซ่ึงประกอบดวยเปาหมาย 3 แหง และส่ิงกีดขวาง
วางอยูบนตําแหนงตาง ๆ มีหุนยนต 3 ตัวที่ใชในการปฏิบัติงาน ในการทํางานนั้นหุนยนตจะ
เคล่ือนไหวผานการตัดสินใจทํางานโดยโปรแกรมแบบมัลติเอเยนต ซ่ึงอาจสั่งใหหุนยนตเพียงตัว
เดียวเขาไปจดัการกับเปาหมาย 1 แหง หรือ หุนยนตหลายตัวเขาไปจัดการกับเปาหมาย 1 แหงก็ได 
ขึ้นอยูกับวาตองการใหหุนยนตทํางานในลักษณะใด และมีความยากเทาใดในการเขาถึงเปาหมาย  

จากรูปสังเกตไดวาเปาหมายที่ 1 เปนเปาหมายที่เขาถึงไดยากที่สุด เนื่องจากมีส่ิงกีดขวางอยู
มาก สวนเปาหมายที่ 3 เขาถึงไดงายที่สุด การตัดสินใจทํางานในทีน่ี้ใหเร่ิมจากงานที่ยากและงาย
ที่สุดกอน นัน่คือการเขาหาเปาหมายที่ 1 และเปาหมายที่ 3 กอน จากนั้นจึงไปจัดการกับเปาหมายที่ 
2 ซ่ึงเปนตัวอยางรูปแบบที่หุนยนตใชปฏิบัติงาน 

สวนของการประมวลผลจะรบัขอมูลจากกลองวีดีโอท่ีติดไวดานบนพืน้ที่ปฏิบัติงาน และ
สงขอมูลภาพมาประมวลผลเพื่อหาตําแหนงและลักษณะของวัตถุ  เมือ่ไดรับตําแหนงและลักษณะ
ของวัตถุแลว จึงทําการจัดแยกวัตถุที่มีลักษณะแตกตางกันออกจากกนัโดยที่รวมเอาวัตถุที่มีลักษณะ
เดียวกันไวประเภทเดียวกนั โดยแยกเปนจุดเริ่มตนที่เปรียบเสมือนรังของหุนยนตมด ส่ิงกีดขวาง 
และเปาหมายที่เปรียบเสมือนอาหารในพืน้ที่ทดสอบ  
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3.2 รูปแบบการทํางานของหุนยนต 
 

การทํางานของหุนยนตมีรูปแบบการทํางาน 3 รูปแบบ ดังตอไปนี ้
1. การใชหุนยนตเพียงตวัเดยีวเคลื่อนที่ระหวางจุดเริ่มตนและเปาหมาย 
2. การใชหุนยนต 3 ตัว เคล่ือนที่แบบเดินตามกันระหวางจดุเริ่มตนและเปาหมาย 
3. การเคลื่อนที่ของกลุมหุนยนต 3 ตัวระหวางจุดเริ่มตนและเปาหมาย 
 

3.2.1 การใชหุนยนตเพียงตัวเดยีวเคล่ือนท่ีระหวางจุดเร่ิมตนและเปาหมาย 
รูปแบบนี้เปนรูปแบบอยางงายในการปฏิบัติงาน โดยมีขัน้ตอนการทํางานดังตอไปนี ้
1. เมื่อหุนยนตรับคาตําแหนงจากลองวิดีโอเรียบรอยแลว จึงทําการคนหาเสนทางจาก

หุนยนตเพื่อไปยังวัตถุเปาหมาย โดยเปรยีบเทียบจากทิศทางระหวางหุนยนตกับวัตถุเปาหมายดังรูป
ที่ 3.4 ดานซาย 
 

 
 

รูปท่ี 3.4 การคนหาเปาหมายของหุนยนตและเสนทางที่เหมาะสม 
 

2. หุนยนตเร่ิมวิ่งเขาหาเปาหมาย ดังรูปที่ 3.4 ดานขวา 
3. หากวาเสนทางดังกลาวมีระยะทางระหวางหุนยนตกับเปาหมายมาก ระบบจะทําการ 

ปรับแตงใหนอยลง โดยนําคาพิกัดเดมิมาคํานวณใหม แลวปรับการเคลื่อนที่ของหุนยนตใหม โดย
หุนยนตจะเคลื่อนที่ตัดสวนโคงจากเปาหมายที่ตองการกับจุดเริ่มตน จนไดระยะทางที่ส้ันที่สุดดัง
รูปที่ 3.5 ถึง 3.7 
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รูปท่ี 3.5 เสนทางของการเคลื่อนที่ของหุนยนตระหวางเปาหมายที่ตองการและจดุเริ่มตน 

 

 
 

รูปท่ี 3.6 เสนทางของการเคลื่อนที่ของหุนยนตระหวางเปาหมายที่ตองการและจดุเริ่มตน 
           เมื่อเขาสูระยะขจดัมากขึ้นกวารูปที่ 3.5 

 

 
 

รูปท่ี 3.7 เสนทางของการเคลื่อนที่ของหุนยนตระหวางเปาหมายที่ตองการและจดุเริ่มตน 
            เมื่อเขาสูระยะขจดัมากขึ้นกวารูปที่ 3.6 
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รูปท่ี 3.8 เสนทางของการเคลื่อนที่ของหุนยนตระหวางจดุเริ่มตนและเปาหมายที่ตองการที่ปรับแตง 
  เสนทางสมบูรณแลว 
 

3.2.2 การใชหุนยนต 3 ตัว เคล่ือนท่ีแบบเดินตามกันระหวางจุดเร่ิมตนและเปาหมาย 
 รูปแบบนี้เปนการเลียนแบบพฤติกรรมของมดในการติดตามกันเพื่อไปยังแหลงอาหาร เมื่อ
มีมดตัวใดตวัหนึ่งคนพบแหลงอาหารแลว มดตวัอ่ืนจะมีการติดตามเสนทางกลิ่นไปเพื่อเขาสูแหลง
อาหาร โดยมขีั้นตอนการทาํงานดังตอไปนี้ 

1. เมื่อหุนยนตทาํการรับคาตําแหนงเรียบรอยแลว โปรแกรมเริ่มคนหาทศิทาง 
จากหุนยนตเพือ่ไปยังวัตถุทีต่องการคนหา โดยเทียบกับทิศทางของหุนยนตกับวัตถุเปาหมาย 

2.  หุนยนตแตละตัวเร่ิมวิ่งตามกันเขาหาเปาหมาย ดังรูปที่ 3.9 ดานขวา 
 

 
 

รูปท่ี 3.9 การหาเปาหมายของกลุมหุนยนต และทิศทางของการเคลื่อนเพื่อเขาสูจุดทายสุดที ่
         เหมาะสม 
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3. หากวาเสนทางดังกลาวมีระยะทางระหวางหุนยนตกับเปาหมายมาก  
ระบบจะทําการปรับแตงใหนอยลง โดยนําคาพิกัดเดิมมาคํานวณใหม แลวปรับการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตใหม โดยหุนยนตจะเคลื่อนที่ตัดสวนโคงจากเปาหมายที่ตองการกับจดุเริ่มตน จนได
ระยะทางที่ส้ันที่สุดดังรูปที่ 3.10 ถึง 3.12 
 

เปาหมายเปาหมาย

 
 

รูปท่ี 3.10 เสนทางของการเคลื่อนที่ของกลุมหุนระหวางเปาหมายที่ตองการและจดุเริ่มตน 
 

 
 

รูปท่ี 3.11 เสนทางของการเคลื่อนที่ของกลุมหุนยนตระหวางเปาหมายทีต่องการและจดุเริ่มตน 
        เมื่อเขาสูระยะขจัดมากขึน้ 
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 รูปท่ี 3.12 เสนทางของการเคลื่อนที่ของกลุมหุนยนตระหวางเปาหมายทีต่องการและ 
     จุดเริ่มตน เมือ่เขาสูระยะขจัดมากขึ้นอกี 
 

 
 

 รูปท่ี 3.13 เสนทางของการเคลื่อนที่ของกลุมหุนยนตระหวางจุดเริ่มตนและเปาหมายที่ 
     ตองการเมื่อปรับแตงเสนทางสมบูรณแลว 

 

3.3.3 การเคล่ือนท่ีของกลุมหุนยนต 3 ตัวระหวางจุดเร่ิมตนและเปาหมาย 
 รูปแบบนี้เปนการเคลื่อนของหุนทีละตวั ทีอ่ยูตําแหนงตาง ๆ เพื่อเขาหาเปาหมายที่ตองการ 
เปรียบเสมือนการเขาหาเปาหมายเพื่อรวมกันทํางานของมดนั่นเอง ซ่ึงมีรูปแบบการทํางานดังนี ้

1. เมื่อหุนยนตแตละตัวถูกระบุคาตําแหนงเรียบรอย ก็จะทําการคนหาทศิทางจาก 
หุนยนตแตละตัวเพื่อไปยังวตัถุที่ตองการ โดยเทียบกับทศิทางของหุนยนตกับวตัถุ ดังรูปที่ 3.14 

2. หุนยนตแตละตัวเร่ิมวิ่งเขาหาเปาหมาย  
3. หุนยนตทั้ง 3 ไปรอที่เปาหมายเพื่อรอคําส่ังใหปฏิบัติงานตอไป ดังรูปที่ 3.15 
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รูปท่ี 3.14 การเคลื่อนแบบระยะขจดัของหุนยนตทั้งสามตัวระหวางเปาหมายที่ตองการและ 
           จุดเริ่มตน 

 

 
 

รูปท่ี 3.15   หุนยนตทั้งสามตัวเมื่อเสร็จสิน้การทํางานทีเ่ปาหมายที่ตองการ 
 

3.3 การออกแบบโปรแกรมควบคุมการทํางานและหุนยนต     
 

 การควบคุมหุนยนตนั้น เมื่อรับสัญญาณภาพมาจากกลองวดิีโอแลวจะเขาสูขั้นตอนการ
ประมวลผลภาพเพื่อแยกแยะวัตถุตาง ๆ ในภาพวาหุนยนตอยูตําแหนงใด เปาหมายอยูตําแหนงใด 
เมื่อผูใชกําหนดเสนทางใหหุนยนตเดินในตอนตนแลว โปรแกรมควบคุมทําการจําลองผลเพื่อหา
เสนทางที่ดีทีสุ่ดระหวางหุนยนตและเปาหมาย แลวจึงสงใหชุดควบคุมรับคําส่ังจากคอมพิวเตอร
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ผานชุดสงสัญญาณแสงอินฟราเรดไปยังชุดรับสัญญาณที่ติดตั้งอยูบนตวัหุนยนต เพื่อใหหุนยนต
ปฏิบัติงานตามรูปแบบที่กําหนดตอไป 
 

3.3.1 โครงสรางการทํางานของโปรแกรมควบคุมหุนยนต  
ขั้นตอนการทาํงานของโปรแกรมทั้งหมดแสดงดังรูปที่ 3.16 และ 3.17  

 

 
 

รูปท่ี 3.16 โครงสรางการทํางานของโปรแกรมการประมวลผลภาพ 
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รูปท่ี 3.17 ขั้นตอนการทํางานของโปรแกรมควบคุมหุนยนตแบบอัตโนมัติ 
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รูปท่ี 3.18 ขั้นตอนการทํางานของโปรแกรมควบคุมหุนยนตแบบเดินตามอัตโนมัต ิ
 

3.3.1 การหาเสนทางการเคลื่อนท่ีของหุนยนตมด 

 สมการเดินตามกันของมดซึง่นําเสนอในวทิยานิพนธนี้ ซ่ึงวิธีการที่นําเสนอนี้พัฒนามาจาก
การประยกุตวธีิการคาจากสมการตามแบบของ Newton Ralphson มาใชในการหาเสนทางการ
เคล่ือนที่ของหุนยนตมดดังรูปที่ 3.19 และ 3.20 โดยจุดแตละจดุเปนมดแตละตวัที่เดนิตามกันไป 
อาศัยการตามกลิ่นฟโรโมนของตัวกอนหนาหากฟโรโมนนั้นไมมกีระการระเหยสมการการ
เคล่ือนที่ของมดจะสามารถเขียนไดเปน 
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รูปท่ี 3.19 เรขาคณิตของแนวคิดเสนทางการเดินของมด 
 

 
 

รูปท่ี 3.20 เรขาคณิตของแนวคิดเสนทางการเดินตามกนัของมด 
                                                                                                                                               

ƒN[n]    =   { [ƒN[n-1  + s+1]  -ƒN[n-1]] / s+1} + ƒN(n-1)   (3.1) 
 

 โดยที่  ƒN[n] = เปนฟงกช่ันของตําแหนงของมดในเวลาสุมที่ n ของมดตัวที่ N  
s  = ระยะหางระหวางมดแตละตัวในทีน่ี้กําหนดใหเทากนั 
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 โดยรายละเอยีดในการเขียนโปรแกรมใหไวตามภาคผนวก ค.1 และโดยอาศัยสมการนีผ้ล
การจําลองจะใหกราฟที่ใชระยะระหวางอาหารกับรังที่ส้ันที่สุดซึ่งก็คือกราฟเสนตรง เมื่อมีการปรับ
คาการวนรอบการคํานวณจํานวนรอบที่สูงขึ้นซึ่งสอดคลองกับผลการวจิัย [9] 
 หากฟโรโมนมีการระเหย ในที่นี้สมมติวาใหδ  เปนอัตราการระเหย โดยกําหนดให  

 ε [0,1]  ดังนั้น 1-δ  ก็จะหมายถึงอัตราการอยูของฟโรโมนดังกลาว สมการที่(3.1)จะสามารถ
ดัดแปลงไดเปน 

  ƒN[n+1]    =    (1-δ )ƒN[n]+ δƒN(n-1)    (3.2) 
 
 ซ่ึงสมการ (3.2) นี้จะเปนสมการที่ไดปรับการคํานวณในแตละรอบ หากเทียบสัมประสิทธิ
ของสมการ (3.1) และ (3.2) จะเห็นไดวาคาของระยะหางระหวางมดแตละตัวที่กําหนดในสมการที่ 
(3.1) มีความสัมพันธแบบไมเปนเชิงเสนกบัอัตราการระเหยและคงอยูของฟโรโมน ซ่ึงการคํานวณ
โดยวิธีนีจ้ะสอดคลองกับงานของ Dorrigo และคณะ [12] 
 แตเมื่อความสะดวกในการสรางจริง(Implementation)งานวิจยันีจ้ะใชสมการ(3.1) ในการ
เขียนซอฟทแวร ดังปรากฏในภาคผนวก ค.2 โดยแนวทางการสรางจริงสําหรับสมการ(3.2) ดูไดจาก 
psuedocode ในภาคผนวก ค.3 สําหรับการทดลองโดยอาศัยสมการ(3.1) นี้จะนําเสนอในบทหนา 
 


