
บทที่ 4 

การทดลอง 
 

 ในบทนี้เปนการทดสอบการปฏิบัติงานของหุนยนตมด เพื่อดูวาหุนยนตที่สรางขึ้นสามารถ
ปฏิบัติงานไดตามที่จุดมุงหมายที่วางไวหรือไม โดยการเปรียบเทยีบผลระหวางโปรแกรมจําลอง
ดวยคอมพิวเตอรและผลที่ไดจากการทดลองจริง 
 

4.1 รูปแบบพื้นที่ทดสอบการทํางาน 
 

 รูปแบบพื้นทีก่ารปฏิบัติงานแสดงไดดังรูปที่ 4.1 โดยมีการติดตั้งกลองวิดีโอไวดานบนของ
สนามเพื่อนําเอาสัญญาณภาพไปเขาสูกระบวนการประมวลผลภาพ เพื่อใชในการตัดสนิใจให
หุนยนตทํางาน 
 

 
 

รูปท่ี 4.1 รูปแบบพื้นที่ทดลอง 
 
 
 
 



 26 

4.2 การทดสอบการปฏิบตัิงาน 
 

อุปกรณที่ใชในการทดลองมีดังนี้  
1. เครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล  
2. หุนยนตมด ขนาด 2 x2 x 2 เซนติเมตร  
3. หุนยนตมดเคลื่อนที่ดวยความเร็วประมาณ 0.25 เซนติเมตร ตอ 1 วินาท ี
4. กลองเวปแคม ยี่หอ V-Gear รุน talkcam 1.1 ติดตั้งสูงจากพื้นสนาม 38 เซนติเมตร  
5. พื้นที่ทดสอบ ขนาด 24x32 เซนติเมตร 

 ในการทดสอบทําโดยการลากเสนทางที่หุนยนตเดินเปรียบเสมือนเสนทางกลิ่นจากมดตัว
แรกที่ไปถึงอาหาร หลังจากสั่งใหจําลองผลการเดินของหุนยนตแลว หากเสนทางที่กําหนดใน
ตอนตนไมใชเสนทางที่ส้ันที่สุดระหวางรัง(จุดเริ่มตน)และแหลงอาหาร(เปาหมาย) โปรแกรมตอง
ทําการคนหาเสนทางที่ส้ันกวาหรือเหมาะสมกวา จนไดเสนทางที่ดีที่สุดแลวจึงสั่งใหหุนยนต
ปฏิบัติงาน 
 

4.2.1การใชหุนยนตเพียงตวัเดียวเคล่ือนท่ีระหวางจุดเร่ิมตนและเปาหมาย 
 เร่ิมทดสอบดวยรูปแบบการทํางานแบบเคลื่อนที่เสนทางตรงอย ู ระนาบแกน X หรือ Y เปน
ระยะทางประมาณ 12 เซนติเมตร การกําหนดโดยวงกลมสีเหลืองเปนเปาหมายที่ตองการทดลอง 
วงกลมเสนสีขาวแทนรังหุนยนตมดเปนจุดเริ่มตน วงกลมสีเหลืองแทนหุนยนตมด ผลที่ไดเปนเสน
สีแดงแสดงการเดินทางเสมือนของมดระหวางวงกลมเสนสีขาวแทนรังหุนยนตมดเปนจุดเริ่มตน
ไปสูเปาหมายที่กําหนดเปนเสนทางทายสุดจะแสดงผลตามการกําหนดเสนทางเดินเปนเสนสีแดง
ไปยังเปาหมายใชหุนยนตตัวเดียวในการปฏิบัติงาน ดังรูปที่ 4.2  เปนการทดลองระหวางหุนยนต
และเปาหมายไมมีส่ิงกีดขวาง  กําหนดใหเร่ิมจากทางซายขางลางเปนจุเร่ิมตนเสมือนรังมดสู
ทางซายขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถึง 
  

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.2 เสนการเดินของหุนยนตมดเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสูเปาหมาย 
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 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปนจุเริ่มตน
เสมือนรังมดสูทางซายขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไดผล
การจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.3 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.3 ผลการจําลองเสนทางการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสูเปาหมาย 
 
 จากผลการจําลองเสนทางการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสูเปาหมายที่ได 
ถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลที่ไดรับจากการจําลองจาก
ทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางซายขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปน
แหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.4(1) ถึง 4.4(6) 
 
 
 
 
 
 

 
 

1 2

 
รูปท่ี 4.4 ผลปฏิบัติงานของหุนยนตแบบเปนเสนตรงจากจุดแรกถึงเปาหมาย 
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ตอ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3 4

5 6

รูปท่ี 4.4 ผลปฏิบัติงานของหุนยนตแบบเปนเสนตรงจากจุดแรกถึงเปาหมาย 
 

การทดสอบใหหุนยนตมดเคลื่อนที่เสนทางตรง อย ู นอกระนาบแกนX และY เปนระยะทาง
ประมาณ 12 เซนติเมตรกําหนดการเคลื่อนที่เดินเปนเสนตรงเอียงประมาณ 45 องศา กับระนาบ เร่ิม
จากทางซายขางลางเคลื่อนที่สูเปาหมายที่กําหนดทางขวามือขางบน ดังรูปที่ 4.5 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.5 เสนการเดินของหุนยนตมดเปนเสนตรง เอียง ประมาณ 45 องศา 
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 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปนจุเริ่มตน
เสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไดผล
การจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.6 
 

 
 

รูปท่ี 4.6 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดเดินเปนเสนตรงเอียง ประมาณ 45 องศา 
 

 จากผลการจําลองเสนทางการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสูเปาหมายที่ได 
ถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลที่ไดรับจากการจําลองจาก
ทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปน
แหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.7(1) ถึง 4.7(6) 
 
 

 
 

 
 
 

 

1 2

 
รูปท่ี 4.7 ผลปฏิบัติงานของหุนยนตมดเดนิเปนเสนตรงเอียง 45 องศา 
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ตอ 

 
 
 

 

 
 

3 4

 
 
 
 
 
 

5 6

รูปท่ี 4.7 ผลปฏิบัติงานของหุนยนตมดเดนิเปนเสนตรงเอียง 45 องศา 
 

การทดสอบใหหุนยนตมดเดินซิกแซก ดังรูปที่ 4.8 
 เปนการทดลองระหวางหุนยนตและเปาหมายไมมีส่ิงกีดขวาง  กําหนดใหเร่ิมจากทางซาย
ขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดไปทางซายขางบนตอไปที่ขวาขางลางสุดทายกําหนดทางขวา
ขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถึงจากนั้นสั่งใหโปรแกรม
คํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน ไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.8 
 

 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี 4.8 เสนทางการเดินของหุนยนตมดแบบซิกแซก 
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 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่ เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด    ผลที่ไดกรอบสี่ เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปน
จุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายท่ีตองการเสมือนเปนแหลงอาหาร    แตมีทาง
แบบ ซิกแซกเสนทางทายที่สุดจะเปนเสนตรงจากทางซายขางลางตรงสูทางขวาขางบนที่มดตองการ
ไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.9 
 

 
 

รูปท่ี 4.9 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดแบบซิกแซก 
 

 จากผลเสนทางสุดทายของการจําลองการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสู
เปาหมายที่ไดถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลที่ไดรับจากการ
จําลองจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการ
เสมือนเปนแหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.10(1) ถึง 4.10(6) 
 

 

 
 
 
 
 
 

1 2

รูปท่ี 4.10 ผลปฏิบัติงาน การเดินของหุนยนตมดแบบซิกแซก 
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ตอ 
 
 
 
 
 
 

3 4

 

 
 
 
 
 

5 6

รูปท่ี 4.10 ผลปฏิบัติงาน การเดินของหุนยนตมดแบบซิกแซก 
การทดสอบใหหุนยนตมดเดินตามเสนทางที่เปนมุมฉาก ดังรูปที่ 4.11 

 เปนการทดลองระหวางหุนยนตและเปาหมายไมมีส่ิงกีดขวาง  กําหนดใหเร่ิมจากทางซาย
ขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดไปทางซายขางบนตอไปที่ขวาขางบนเปนจุดสุดทายเปนปาหมาย
ที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถึงจากนั้นส่ังใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่
เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน ไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.8 
 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.11 เสนทางการเดินของหุนยนตมดแบบมุมฉาก 
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 โปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปนกรอบสี่เหล่ียม
เคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสู
ทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหาร  แตมีทางแบบมุมฉากระหวาง
จุดเริ่มตนกับเปาหมายที่กําหนด เสนทางทายที่สุดจะเปนเสนตรงเริ่มจากทางซายขางลางตรงสู
ทางขวาขางบนที่มดตองการไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.12 
 

 
 

รูปท่ี 4.12 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดแบบมุมฉาก 

 
 จากผลเสนทางสุดทายของการจําลองการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสู
เปาหมายที่ไดถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลสุดทายที่ไดรับ
จากการจําลองจากทางซายขางลางเปนจุเร่ิมตนเสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่
ตองการเสมือนเปนแหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.13(1) ถึง 4.13(6) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

1 2

 
รูปท่ี 4.13 ผลปฏิบัติงาน การเดินของหุนยนตมดแบบมุมฉาก 
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ตอ 
 
 
 

 
 

 
 

3 4

 
 
 
 
 
        

5 6

รูปท่ี 4.13 ผลปฏิบัติงาน การเดินของหุนยนตมดแบบมุมฉาก 
 

 สําหรับผลการทดลองที่เทียบกับเวลาและการทดลองยืนยนัของผลการทดลองนี้นําเสนอดู
ไดในภาคผนวก ง 
 

4.2.2 การใชหุนยนตสามตัวเคล่ือนท่ีระหวางจุดเร่ิมตนและเปาหมาย 
การทดสอบใหหุนยนตมดสามตัวเดินตามกัน ดังรูปที่ 4.14 

 การกําหนดเสนทางเดินเปนเสนสีแดงไปยังเปาหมายโดยใชหุนยนตสามตัวเปนขบวนเดิน
ตามกันในการปฏิบัติงาน ดังรูปที่ 4.15 เปนการทดลองระหวางหุนยนตและเปาหมายไมมีส่ิงกีด
ขวาง  กําหนดใหเริ่มจากทางซายขางลางเปนจุเร่ิมตนเสมือนรังมดสูทางซายขางบนเปนเปาหมายที่
ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถึง 
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รูปท่ี 4.14 เสนทางการเดินของหุนยนตมดสามตัวเดินตามกัน 
 

 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมทีสุ่ดในการปฏบิัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตน
เสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไดผล
การจําลองการทํางานดังรูปที ่4.15 

  
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.15 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดสามตัวเดินตามกนั 
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 จากผลการจําลองเสนทางการเดินของหุนยนตเปนเสนตรงจากจุดเริ่มตนสูเปาหมายที่ได 
ถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลที่ไดรับจากการจําลองจาก
ทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางซายขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปน
แหลงอาหาร หุนยนตมดทั้งสามตัวจะถูกกําหนดใหเคล่ือนที่เรียงลําดับเปนขบวนตามกันจน
หุนยนตมดตัวแรกถึงเปาหมายที่กําหนด เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.16(1) ถึง 4.16(6)   
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รูปท่ี 4.16 ผลปฏิบัติงาน การเดินของหุนยนตมดสามตัวเดินตามกนั 
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 การทดสอบใหหุนยนตมดสามตัวเดินตามกันโดยเสนทางมีส่ิงกีดขวาง เปนการทดลอง
ระหวางหุนยนตและเปาหมาย กําหนดใหเร่ิมจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดมีส่ิงกีด
ขวาง อยูตรงกลางระหวางจุดเริ่มตนกับสุดสิ้นสุดในระยะขจัดไปทางขวาขางลางตอไปที่ขวา
ขางบนเปนจุดสุดทายเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถึงจากนั้นสั่ง
ใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน ไดผลการจําลองการทํางานดัง
รูปที่ 4.17 
 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.17 เสนทางการเดินของหุนยนตมดสามตัวเดินตามกันมีส่ิงกีดขวาง 
 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตน
เสมือนรังมดสูทางขวาขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารแตส่ิงกีดขวาง
ระหวางจุเร่ิมตนกับเปาหมายที่กําหนด เสนทางทายที่สุดจะเปนเสนตรงเริ่มจากทางซายขางลางตรง
สูทางขวาขางบนที่มดตองการไดแตการจําลองไดเคล่ือนที่ออมส่ิงกีดขวาง เปนการเคลื่อนระยะสู
เปาหมายที่ส้ัน ไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.19 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.18 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดสามตัวเดินตามกนัมีส่ิงกีดขวาง 
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 จากผลเสนทางสุดทายของการจําลองการเดินของขบวนหุนยนตมดเปนเสนโคงเตรียมออม
ส่ิงกีดขวางระหวางจุดเริ่มตนสูเปาหมายที่ไดถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สู
เปาหมายตามผลที่ไดรับจากการจําลองจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูทางขวา
ขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.19(1) 
ถึง 4.19(6) 
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รูปท่ี 4.19 ผลการปฏิบัติงานการเดินของหุนยนตมดสามตัวเดนิตามกนัมีส่ิงกีดขวาง 
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 4.2.3 การใชกลุมหุนยนต 3 ตัวเคล่ือนท่ีเขาหาเปาหมาย 
เปนการทดลองการเคลื่อนที่ของหุนยนตมดทั้งสามตัวทีอ่ยูกระจายบนพื้นที่เขาหาปาหมาย

โดยที่ระหวางหุนยนตและเปาหมายไมมส่ิีงกีดขวาง   กําหนดมีการเขามาเปาหมายของหุนยนตมด
สามตัวที่อยูขางลางทางซาย ขางลางทางขวาและขางบนทางขวาเขาสูที่เปาหมายตรงกลางหุนยนต
มดทุกตวัมีระยะหางจากเปาหมาย 12 เซนติเมตรใหเร่ิมจากทางซายขางลางเปนจุดเริ่มตนเสมือนรัง
มดสูทางซายขางบนเปนเปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหารที่มดตองการไปถงึการทดสอบ
ใหหุนยนตมดสามตัวแบบกระจาย ดังรูปที่ 4.20 
  
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.20 เสนทางการเดินของหุนยนตมดสามตัวแบบกระจาย 
 จากนั้นสั่งใหโปรแกรมคํานวณหาเสนทางที่เหมาะสมที่สุดในการปฏิบัติงาน แสดงเปน
กรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนที่แทนตัวมด ผลที่ไดกรอบสี่เหล่ียมเคลื่อนจากจุดเริ่มตนเสมือนรังมดของแต
ละตัวสูเปาหมายที่ตองการ เสมือนเปนแหลงอาหารที่อยูตรงกลาง  เสนทางทายที่สุดจะเปนเสนตรง 
ไดผลการจําลองการทํางานดังรูปที่ 4.22 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี 4.21 ผลการจําลองการเดินของหุนยนตมดสามตัวแบบกระจาย 

 



 40 

 จากผลเสนทางสุดทายของการจําลองการเดินของขบวนหุนยนตมดเปนเสนตรงเขาสู
เปาหมายที่ไดถูกสงใหประมวลผลสั่งใหตัวหุนยนตมดเคลื่อนที่สูเปาหมายตามผลที่ไดรับจากการ
จําลองจากทางซายขางลาง ลางขวาบนและขวาขางบนเปนจุดเริ่มตนเสมือนรังมดสูตรงกลางเปน
เปาหมายที่ตองการเสมือนเปนแหลงอาหาร  เรียงลําดับผลการทดลองตามรูปที่ 4.22(1) ถึง 4.22(6) 
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รูปท่ี 4.22 ผลปฏิบัติงานการเดินของหุนยนตมดสามตัวแบบกระจายเขาหาเปาหมาย 
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 สําหรับผลการทดลองที่เทียบกับเวลาและการทดลองยืนยันของผลการทดลองนี้นําเสนอใน
ภาคผนวก  ง . จากผลการทดลองที่ผานมาขางตน  แสดงใหเห็นวาหุนยนตที่สรางขึ้นและ
โปรแกรมควบคุมการทํางานดวยคอมพิวเตอร สามารถปฏิบัติงานรวมกันไดผลเปนที่นาพอใจระดับ
หนึ่ง ทําใหหุนยนตทํางานไดตามจุดมุงหมายที่วางไว คือสามารถทํางานไดคลายพฤติกรรมการ
เคล่ือนที่ของมดในธรรมชาติ   บทตอไปจะเปนการสรุปผลการดําเนินการวิจัยเพื่อสรางหุนยนตตาม
วัตถุประสงคที่ไดกําหนดไว 

 


