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สรุปผลการวิจัยและขอเสนอแนะ 
 

5.1 สรุปผลการทดลอง 
 

 วิทยานิพนธนี้นําเสนอวิธีการเลียนแบบพฤติกรรมของมดงาน โดยศึกษาดวยวิธีสรางตัว
หุนยนตไดออกแบบใหที่มีขนาดเล็กที่สุดเทาที่ทําไดเพื่อใหเกิดความคลองตัวในการปฏิบัติงาน ใช
อุปกรณที่หาไดและมีจําหนายทั่วไปในทองตลาดเพื่อใหมีราคาต่ํา หลังจากประกอบเปนตัวหุนยนต
แลวสามารถควบคุมแบบไรสายจากคอมพิวเตอรไดดี ตัวหุนมีการเคลื่อนที่ไดทั้งทางซาย ทางขวา
และตรง ในขณะที่เคลื่อนที่เปนเสนทางตรงมีการเคลื่อนที่แบบสลับกันทํางานของมอเตอรทั้งสอง
ขาง 
 พฤติกรรมมดงานที่ศึกษาในวิทยานิพนธนี้มี 3 แบบดวยกัน คือ การเคลื่อนที่เกือบเปนระยะ
ขจัดจากจุดเริ่มตนสูเปาหมาย ไมวาเริ่มตนตอนแรกหุนยนตมดและเปาหมายมีทิศทางที่ทําให
เสนทางการเดินเปนอยางไร ทายที่สุดการเคลื่อนที่ของหุนยนตเปนระยะขจัดเสมอ แตอยูภายใต
เงื่อนไขวาตองไมมีส่ิงกีดขวางระหวางหุนยนตและเปาหมาย พฤติกรรมการเคลื่อนที่แบบที่ 2 คือ 
การเคลื่อนที่ตามกันเปนขบวนเพื่อไปยังเปาหมาย โดยการกําหนดพิกัดจุดเริ่มตนเปาหมายและสิ่ง
กีดขวางแลวจําลองพฤติกรรมใหหุนยนตกระทําตาม พฤติกรรมการเคลื่อนที่แบบสุดทายคือการให
หุนยนตแตละตัวเคลื่อนที่จากตําแหนงตาง ๆ บนพื้นที่ปฏิบัติงานเพื่อไปยังเปาหมาย 
   
 ผลการทดลองแสดงใหเห็นวาหุนยนตสามารถทํางานไดดี ตามรูปแบบการทํางานที่ได
กําหนดไว โปรแกรมควบคุมสามารถตัดสินใจและแกไขขอผิดพลาดจากการเคลื่อนที่ของหุนไดใน
เวลาจริงซ่ึงบงนัยเปนแนวทางสําหรับการพัฒนาหุนยนตที่เลียนแบบสิ่งมีชีวิตในธรรมชาติและ
ขอเสนอแนะเพื่อกอใหเกิดความเขาใจและองคความรูในศาสตรไซบอรก(Cybernetics) 
 

5.2 ปญหาที่พบในระหวางการทํางานและขอเสนอแนะ 
 

 ปญหาที่เกิดขึ้นในระหวางการทดลองเกิดจากขอจํากัดบางประการ ดังนี้คือ 
 5.2.1 ฮารดแวร 
 วัสดุที่นํามาใช เนื่องจากหุนยนตมดที่ประดิษฐ เคลื่อนที่ดวยความเร็วประมาณ 0.25 
เซนติเมตร ตอ 1 วินาที มีขนาดประมาณ กวาง 2 เซนติเมตร ยาว 2 เซนติเมตร สูง 2 เซนติเมตรซึ่งมี
ขนาดเล็กเมื่อเทียบกับอุปกรณอิเล็กทรอนิกสในทองตลาดนํามาประกอบเปนตัวหุนยนต ประกอบ
ทั้งมอเตอรขับเคลื่อน วงจรควบคุม ถูกจํากัดใหอยูในขนาดที่กําหนด ในบางจังหวะของการ
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เคลื่อนที่เกิดเหตุการณลอเคล่ือนที่ผิดตําแหนง เกิดจากมอเตอรที่เลือกใชเปนเฟองพลาสติกทําการ
ทดลองมากครั้งเฟองมอเตอรสึกหรอจึงทําใหตําแหนงหุนยนตผิดพลาดจากที่คํานวณไว แตสามารถ
ทําการแกไขไดจากโปรแกรมควบคุม  
 
 5.2.2 การรบกวนภายนอกตอการประมวลการบันทึกภาพ 

 ในระหวางการทดลองเกิดจากขอจํากัดบางประการตอการประมวลผลภาพประกอบดวย 
ส่ิงแวดลอมมีผลกระทบตอระบบประมวลผลภาพอยางมาก ในการวิจัยนี้กลองรับภาพเปนปจจัย
สําคัญที่สุด ถากลองรับภาพประสิทธิภาพสูงผลภาพที่ไดรับจากกลองจะมีขอมูลที่ดีสามารถ
แยกแยะสีที่แตกตางกันมากๆซึ่งมีราคาแพง  แตถาทําการทดลองกลองรับภาประสิทธิภาพต่ําราคา
ถูก ขอมูลที่รับมาจะมีความคลุมเครือของสี  การทดลองนี้เลือกใชกลองเวปแคมดังนั้นตองควบคุม
ส่ิงที่ควบคุมได   ควบคุมทางแสงทดลองในที่ปด  การเลือกวัสดุและสีที่ทําหนาที่บอกวาเปน
หุนยนตมดหมายเลขตามที่กําหนด เปนวัสดุที่ไมสะทอนแสง การเลือกสีตองมีความแตกตางทางสี
กันมากๆ เพื่อสะดวกในขั้นตอนการปรับโปรแกรมการประมวลผล  
 ดังนั้น การทดลองควรอยูในบริเวณปด  กําหนดวัสดุและสีเฉพาะเพื่อที่โปรแกรมการ
ประมวลและกลองรับภาพผลทํางานได ในการพัฒนาตอใหเพิ่มประสิทธิภาพของหุนยนตมดให
สูงขึ้นในเรื่องของชุดขับเคลื่อน การประมวลการภาพขึ้นอยูขอมูลที่ รับมาดังนั้นถามีกลอง
ประสิทธิภาพสูงทําใหการประมวลผลของโปรแกรมงายตอการทดลองและอาจจะมีผลการทดลอง
ที่ดีขึ้น 
 

5.2.3 การเดินตามกันของหุนยนตมดงาน 
 ในการทดลองนี้อาศัยแนวทางตามสมการที่ (3.1) ซ่ึงไมไดคิดการระเหยของฟโรโมนและ
ผลกระทบจากอัตราการจางหายเมื่อเวลาเปลี่ยนไป เพื่อใหเกิดสภาพที่เสมือนกับการจําลอง
ปรากฏการณในธรรมชาติจริง ปญหาการเดินตามกันโดยอาศัยสมการ สามจุดสอง จึงเปนปญหาที่
นาศึกษาตอไป 
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