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บทคัดยอ 

งานวิจัยนี้มีจุดประสงคเพื่อออกแบบและสรางหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย  ซ่ึงไดรับ
แนวคิดมาจากการกาวเดินของมนุษยที่มีลักษณะคลายการกาวเดินดวยขาของมนุษย ทําใหหุนยนตมี
ความสามารถที่จะเคลื่อนที่ไดโดยใชขาสองขาในการเคลื่อนที่ การพัฒนาโปรแกรมสําหรับควบคุม
หุนยนตเพื่อใหสอดคลองกับสภาพพื้นผิวที่ตองการเคลื่อนที่ทําไดโดยการเขียนโปรแกรมภาษาซี
ควบคุมเซอรโวมอเตอรจํานวน 20 ตัว ใหมีการทํางานรวมกัน การรักษาสมดุลของหุนยนตทําไดโดย
การรับขอมูลจากอุปกรณรับรูความเรงแบบ 3 แกน (accelerometer) จัดทาการเดินโดยใชสมการ 
Inverse Kinematics (IK) ที่มีความแมนยําและสามารถจัดทาการเดินของแตละทาโดยการกําหนดคา
แกน X Y Z ซ่ึงสมการ Inverse  Kinematics (IK) สามารถคํานวณหาคาพิกัดของขาหุนยนต แสดงการ
เคลื่อนที่ของขอตอที่ตองหมุนไปเปนมุมตางๆ ซ่ึงทําใหมีความแมนยํา 

 

คําสําคัญ: หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย/ โปรแกรมภาษาซี/ เซอรโวมอเตอร 
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Abstract 
The  purpose  of  this  research  was  to  design  and  construct  of  the  Humanoid  Robot 

which  can  walk  with  two  legs  like  human. Its two legs used interchangeably for complex 
manipulations. C-computer program was used for developing regulative program to control 20 
Servo Motors.  The  balance  of  the  Humanoid  Robot  was  achieved  by  retrieving  data  from  an 
accelerometer. Thus,  the  positioning  of  movement  by  using Inverse Kinematics  (IK) was  
accurately  and  able  to  control  the  position  of  each  movement.  Definition of mean values in X, 
Y and Z axis calculated by Inverse Kinematics (IK) showed accurate position and relationship 
between robot legs and joint movement angles.   

 

Keywords: Humanoid robot/ Servo motors/ C-computer program  
 

บทนํา 
ปจจุบันการขยายตัวทางอุตสาหกรรม

มีแนวโนมเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ  เพื่อใหการผลิต
เปนไปอยางมีประสิทธิภาพ  อุตสาหกรรมการ
ผลิตแบบอัตโนมัติจึงเขามามีบทบาทในวงการ
อุตสาหกรรมเทคโนโลยีหุนยนต  โดยหุนยนต
สวนใหญเปนหุนยนตชนิดยึดอยูกับที่  แต
เนื่องจากการผลิตบางประเภทตองการการ
เคลื่อนยาย  จึงตองทําหุนยนตแบบเคลื่อนที่มา
ใชกับงานดังกลาว  โดยทั่วไปหุนยนตแบบ
เคลื่อนที่นิยมทําเปนหุนยนตลอและหุนยนต
แบบเคลื่อนที่ดวยขา (ธีรถวัลย  ปานกลาง และ
จตุรงค สุคนธชาติ , 2554) 
 หุนยนตแบบเคลื่อนที่ดวยลอที่ใชกัน
อยางแพรหลายมีตั้งแตลอเดียวไปจนถึงหลาย
ลอสามารถเคลื่อนที่ในพื้นที่ที่คอนขางเรียบได
ดี  แตไมสามารถเคลื่อนที่ขามสิ่งกีดขวางที่
ความสูงเกินเสนผานศูนยกลางของลอได ทํา
ใหหุนยนตแบบลอไมเหมาะสมกับภูมิประเทศ

ที่สลับซับซอนและขรุขระ ดังนั้นหุนยนตที่
เคลื่อนที่ดวยขาจึงมีความเหมาะสมกับภูมิ
ประเทศดังกลาวมากกวา  ลักษณะเฉพาะคือ
การคอยเปนคอยไปในทิศทางใดก็ได  หุนยนต
ที่เคล่ือนที่ดวยขาที่ทําการวิจัยมาตั้งแตอดีต
จนถึงปจจุบันมีจํานวนตั้งแตหนึ่งขาเปนตนไป  
ยิ่งจํานวนขานอยยิ่งสงผลใหความคลองตัวใน
การเคลื่อนที่มีมากขึ้น เท านั้น  หุนยนตที่
เคลื่อนที่ดวยขาสองขามีความสามารถในการ
เคลื่อนที่ไดดีกวาหุนยนตที่ เคลื่อนที่ดวยขา
แบบอื่ น  แต เนื่ อ งจ ากหุ น ยนตสองขามี
สวนประกอบของโครงสรางหลายชิ้นสวนจึง
ทําใหการควบคุมใหหุนยนตมีเสถียรภาพอยู
กับที่และขณะกาวเดินเปนเรื่องที่คอนขางยาก
และสลับซับซอน ดังนั้นจึงมีความสนใจใน
การพัฒนาและสรางหุนยนตที่มีลักษณะคลาย
มนุษย เพื่อสามารถนําไปใชประโยชนในงาน
ดานอุตสาหกรรม  หรือสามารถทํางานแทน
มนุษยไดนอกจากนี้ยังไดศึกษาระบบกลไก
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การทํางานของหุนยนต ซ่ึงสามารถนําไป
ประยุกตใชกับการจัดการเรียนการสอน  การ
ทํางานในชีวิตประจําวันได (ณัฐดนัย สิงห-
คลีวรรณ และธีรวิทย อัศวศิลปะกุล, 2554) 

 
วัตถุประสงคการวิจัย 
 1. เพื่อพัฒนาและสรางหุนยนตที่มี
ลักษณะคลายมนุษย และนํามาประยุกตใชงาน 
 2. เพื่อพัฒนาทาเดินของหุนยนตให
เหมาะสมในการนําไปใชประโยชนแทน
มนุษย 
 3 .  เพื่อสรางระบบขับเคลื่อนของ
หุนยนต 
 

ขอบเขตของการวิจัย   
1. การพัฒนาและสรางหุนยนตที่มี

ลักษณะคลายมนุษย ในโครงการวิจัยคร้ังนี้ จะ
ควบคุมการทํางานของหุนยนต ผานบอรดไม
โครคอนโทรล-เลอร ATmega 128 รุน JX-
mega128 ของบริษัท INEX โดยใชภาษา C ใน
การเขียนโปรแกรมควบคุม 

2. หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษยใน
โครงการวิจัยคร้ังนี้ มีขนาดความสูงประมาณ 
39 เซนติเมตร ประกอบดวย เซอรโวมอเตอร
จํานวน 20 ตัว 

 

ประโยชนท่ีไดรับจากการวิจัย   

 1. ไดหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย 
 2. มีความรูความเขาใจเกี่ยวกับระบบ
การเดินของหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย 

 3. มีความรูความเขาใจในการเขียน
โปรแกรมภาษาซีผานบอรดไมโครคอนโทรล-
เลอรในการควบคุมหุนยนตที่มีลักษณะคลาย
มนุษย 
 

นิยามศัพทเฉพาะ   
 1 .  หุนยนต ฮิวมานอยด  หมายถึง 
หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษยและเคลื่อนที่
ดวยขา  สองขา 
 2. จลนศาสตรผันตรง คือการกําหนด
มุมเพื่อหาตําแหนง เชนการกําหนดวาขาของ
หุนยนตยาวเทาไหร และมุมของแตละขอตอ
เปนเทาไร เพื่อใชในการคํานวณหาตําแหนง
อางอิงและตําแหนงในระนาบ 3 มิติ 
 3 .  จลนศ าสตร ผ ก ผัน  หมายถึ ง
ก ร ะ บ ว น  ก า ร ย อ น ก ลั บ ข อ ง  Forward 
Kinematics ซ่ึงเปนการกําหนดพิกัดของขา
หุนยนตและตองการทราบวาการเคลื่อนที่นั้น
ขอตอใดบางที่ตองหมุนไปเปนมุมเทาไร  

4.  ประมวลผลภาพ  หมายถึง  การ
ประยุกตใชงานการประมวลผลสัญญาณบน
สัญญาณ 2 มิติActuators หมายถึง สวนที่มี
หนาที่ตอบสนองและปรับเปลี่ ยนรูปราง 
ตําแหนง ความถี่ธรรมชาติ หรือลักษณะเฉพาะ
ทางกลอื่นๆ เพื่อตอบสนองการเปลี่ยนแปลง
ข อ ง อุ ณ ห ภู มิ  สน า ม ไ ฟฟ า  แ ล ะ ห รื อ
สนามแมเหล็ก 
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กรอบแนวคดิในการวิจัย   

 การสร างและพัฒนาหุนยนตที่ มี
ลักษณะคลายมนุษยเพื่อใหสามารถทํางานได
เปรียบเสมือนมนุษยจริง 
 

วิธีดําเนินการวิจัย 
1. การออกแบบหุนยนตเดินสองขาที่

มี 6 DOF เนื่องดวยงานวิจัยนี้คณะผูวิจัยได
พิจารณาทาเดินที่จะทําใหหุนยนต เดินไป
ขางหนาตามแนวแกนราบเทานั้นคณะผูวิจัยจึง
ไดออกแบบใหโครงสรางขาของหุนยนตมี 6 
DOF และมีการเชื่อมตอของแตละขอ
ดังตอไปนี้ 

 

 

ภาพที ่1 โครงสรางของหุนยนตเดินสองขาที่มี 
6 DOF 
 

2. ขอตอ (Link) และเซอรโวมอเตอร 
(Actuators) การสรางหุนยนตสองขาขนาดเล็ก 
เพื่อใชในการทดลองดังนั้นจึงไดเลือกใชวัสดุ

เพื่อลดน้ําหนักของหุนยนตเพื่อใหหุนยนตมี
น้ําหนักเบาที่สุดและมีความทนทานตอแรง
กระแทกสูงและมีการบิดตัวของวัสดุต่ํา จึงมี
ความจํา เปนอยางยิ่ งในการเลือกใชวัสดุ
อลูมิ เนียมอัลลอยให เปนวัสดุที่ ใชในการ
เชื่อมโยงขอตอตางๆ เขาดวยกันแตละขอตอ
ของหุนยนตจะถูกสรางจากอลูมิเนียมที่มีความ
หนาประมาณ 1.5 มิลลิเมตร ที่ถูกนําไปพับขึ้น
รูปเปนรูปแบบตางๆ และนํามาประกอบเขา
ดวยกัน 

 

 

ภาพที่ 2 ขอตอ (Link) และโครงสรางของ
หุนยนตฮิวมานอยด 
 

 

ภาพที่ 3 ขอตอ (Link) และและเซอรโว
มอเตอร (Actuators) สวนขาของหุนยนต 
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ในการสรางหุนยนตใหมีน้ําหนักเบา
และมีขนาดเล็กนั้นจําเปนอยางยิ่งที่จะตองใช
เซอรโวมอเตอร (Actuator) ในแตละขอตอ 
(Joint) ของหุนยนตและเซอรโวมอเตอร รุน 
AX-12 ที่เลือกใชในการทดลองในงานวิจัยใน
คร้ังนี้ 

3. การออกแบบวงจรอิเล็กทรอนิกส
ภาพรวมของการออกแบบวงจรอิเล็กทรอของ
หุนยนตฮิวมานอยดตองมีความเปนอัตโนมัติ
ทั้งระบบตั้งแตการทรงตัว การลมลุก การมอง
หาวัตถุ การหลบหลีกสิ่งกีดขวาง ทั้งหมดนี้
ปราศจากผูบังคับ  ซ่ึงสามารถจําแนกการ
ควบคุมการทํางานของระบบของหุนยนตฮิว
มานอยดทั้งระบบได 

 

 
 

ภาพที่ 4  แสดงภาพรวมของการควบคุม
หุนยนตฮิวมานอยด 
 
 4. การทดสอบหุนยนตฮิวมานอยด 

    4.1 ไดเลือกการทดสอบหุนยนตฮิว
มานอยดโดยเลือกใชกฎการแขงขันของ 
thailand humanoid robot soccer 
championship 2012 ซ่ึ ง เ ป น ก า ร แ ข ง ขั้ น
หุนยนตอัตโนมัติมาแขงขันแตะฟุตบอลกันแต
ละทีมประกอบไปดวยหุนยนตฮิวมานอยดทีม
ละ 3 ตัว ลูกฟุตบอลใชลูกเทนนิสสีสมแทน

เพื่อใหหุนยนตสามารถจําแนกสีของพื้นสนาม
และลูกฟุตบอลได โดยใชสนามขนาด 4x6 
เมตร พื้นผิวสนามเปนพรมอัดสีเขียว เสน
สนามใชสีขาว 

 
ภาพที่ 5 สนามการแขงขัน thailand humanoid 
robot soccer championship 2012 
 

หลักการทํางานของหุนยนตฮิวมา
นอยด เปนการทํางานรวมกันระหวางกลอง
ซีซีดี  (CCD) รุน  CMU-CAM2 และ  บอรด 
MicroController AVR Atmega 128 เพื่อใชใน
การมองของหุนยนต โดยมีการทํางานเปน
ลําดับขั้นตอนเริ่มตั้งแตการติดตอและการ
จัดการการรับสงขอมูล ระหวาง กลองซีซีดี 
( CCD)  รุ น  CMU-CAM2 แ ล ะ  บ อ ร ด 
MicroController AVR Atmega 128 การรับสง
ขอมูลภาพ  การสงคา X ,Y (ระบุตําแหนงของ
วั ต ถุ )  โ ป ร แ ก ร ม ป ร ะ ม ว ล ผ ล ภ า พ 
โปรแกรมควบคุม Servo moter และ การปรับ
การทํางานของ Servo Moter ที่แบง เปน 2 
สวนคือ สวนของการสแกนกับสวนเคลื่อนที่ 
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ภาพที่ 6 แสดงผังการทํางานของหุนยนตฮิวมา
นอยด 
 
ในการเก็บคาการมองในแนวระนาบ (pan) 
และ การมองในแนวดิ่ง (Tilt)ของ Servo นั้น
จะใชลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) มาวางตาม
ตําแหนงมุมของภาพทั้ง 4 มุม 4 ลูก 
จุดประสงคของการวางตําแหนงแบบนี้คือถา
หากลูกเทนนิสสีสมไปอยูตําแหนงใด ๆ ของ
ภาพก็จะสามารถเห็นลูกเทนนิสสีสมได 
 

 

ภาพที่ 7 การวางลูกเทนนิส 4 มุมเพื่อเก็บคา
การมองในแนวระนาบและการมองในแนวดิ่ง  
 

 ในการทดลอง  ไดจัดทําพื้นสนามที่ใช
ในการทดลอง เปนพรมสีเขียวและทําตําแหนง
วางลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) เปนรัศมีครึ่ ง
วงกลมซึ่งจะแบงระยะหางจากตัวหุนยนตระยะ 
30 เซนติเมตรจนถึงระยะ 210 เซนติเมตร โดย
หางกันทุกๆ 30 เซนติเมตร จากนั้นทําการเก็บ
คาแสงจาก เครื่อง LUX METER ที่ใชสําหรับ
วัดคาความเขมแสง แสดงเปนคาตัวเลข จํานวน 
20 คาแลวนําคาแสงเหลานั้นมาหาคาเฉลี่ย เมื่อ
ไดคาแสงเฉลี่ยที่แนนอนแลวจึงทําการเก็บคาสี
ของลูกเทนนิสสีสม 
 

ผลการวิจัย 
การจัดทาการเดินของหุนยนตฮิวมา

นอยดนั้นจะปรับทาตางๆ ดังรูปที่ 4.2 หมายเลข 
1 ทายืนตรงเปนการจัดทาเริ่มของการเดิน 
หมายเลข 2 เอียงเทาขวาไปทางขวาเล็กนอยขวา
พรอมทั้งยกเทาซายขึ้น หมายเลข 3 กาวเทาซาย
ไปขางหนาพรอมทั้ งแขนขวาไปขางหนา 
หมายเลข 4 วางเทาซายลงพรอมทั้งยอหัวเขาทั้ง
สองขางลงเล็กนอย หมายเลข 5 เอียงเทาซายไป
ทางซายเล็กนอยและยกเทาขวาขึ้นใหมาอยู
ตําแหนงพอดีกับขาซายพรอมทั้งปรับแขนขวา
มาอยูเหมือนทายืนตรง หมายเลข 6 กาวเทาขวา
ไปขางหนาพรอมทั้ งแขนซายไปขางหนา 
หมายเลข 7 วางเทาขวาลงพรอมทั้งยอหัวเขาทั้ง
สองขางลงเล็กนอย จากการจัดทาการเดินของ
หุนยนตฮิวมานอยดนั้น หมายเลข 1 จะเปนทา
เริ่มตน  สวนการเดินอยางตอเนื่องนั้นจะใช
หมายเลข 2-7 วนไปเรื่อยๆ จะไดทาการเดินของ
หุนยนต 
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           ภาพที่ 8 การกาวเดินของหุนยนต 
 

การหาลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม)ใน
คร่ึงวงกลมรัศมี ชวงเวลากลางวันที่มีแสงมาก
และไมสม่ําเสมอ การทดลองจะทําการสแกน
หาลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) ดานหนาหุนยนต
ฮิวมานอยด 180 องศา  โดยเริ่มจากระยะหาง
จากหุนยนตฮิวมานอยดที่ 30 เซนติเมตร  60 
เซนติเมตร 90 เซนติเมตร 120 เซนติเมตร 150 
เซนติเมตร 180 เซนติเมตร และ 210 
เซนติเมตร เพื่อจับเวลาในแตละชวงระยะที่
วางตําแหนงลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) การหา
คาแสง ในเวลากลางวันนั้น จะมีแสงรบกวน
ในพื้นสนามที่ทําการทดลองและพื้นที่ตางๆ 
ในสนามจะมีคาของแสงที่ไมเทากัน  และคาสี
ที่ไดในแตละตําแหนงนั้นก็จะตางกันดั้งนั้น
การ เก็บค าแสง  จะ เก็บแบบสุมพื้นที่ ใน
ขอบเขตของพื้นสนามที่ทําการทดลองทั้งหมด 
20 คาแลวนําคาทั้งหมดมาเฉลี่ยและทําการเก็บ
คาสีจากคาเฉลี่ยของแสงที่ได การหาลูกบอล
(ลูกเทนนิสสีสม)ในครึ่งวงกลมรัศมี  ชวงเวลา
กลางคืนที่มีแสงคงที่ การทดลองจะทําการ
สแกนหาลูกเทนนิสสีสมดานหนาหุนยนตฮิว
มานอยด 180 องศา โดยเริ่มจากระยะหางจาก
หุนยนตฮิวมานอยดที่ 30 เซนติเมตร 60 
เซนติเมตร 90 เซนติเมตร 120 เซนติเมตร 150 
เซนติเมตร 180 เซนติเมตร และ 210 
เซนติเมตรเพื่อจับเวลาในแตละระยะที่วางลูก

เทนนิสสีสม การหาคาแสงในเวลากลางคืน
นั้น  จะมีเฉพาะแสงของไฟ(หลอดฟลูออเรส
เซนต) ที่มีความสม่ําเสมอของแสงทั่วทั้งพื้น
สนาม  การเก็บคาแสงจะเก็บแบบสุมพื้นที่ใน
ขอบเขตของพื้นสนามที่ทําการทดลองทั้งหมด 
20 คาแลวนําคาทั้งหมดมาเฉลี่ยและทําการเก็บ
คาสีจากคาเฉลี่ยของแสงที่ได 

 
 

 

ภาพท่ี 9 กราฟแสดงเวลาที่ใชในการสแกนหา
ลูกเทนนิสสีสมในเวลากลางวัน (แสงสวางไม
สม่ําเสมอ) ที่คาเฉลี่ยของแสง 382.6 lux (หนวย
เปนวินาที) 
 
 

 

ภาพที่ 10 กราฟแสดงเวลาที่ใชในการสแกน
หาลูกเทนนิสสีสมในเวลากลางคืน(แสงสวาง
คงที่) ที่คาเฉลี่ยของแสง 151.7 lux    (หนวย
เปนวินาที) 
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ภาพที่ 11 การเปรียบเทียบระหวางคาเฉลี่ยที่ใช
ในการสแกนหาลูกเทนนิสสีสมใน(แสงสวาง
ไมสม่ําเสมอ)ที่คาเฉลี่ยของแสง  382.6 lux 
และ คาเฉลี่ยที่ใชในการสแกนหาลูกเทนนิสสี
สมใน(แสงสวางคงที่)ที่คา เฉล่ียของแสง  
151.7 lux  
   

สรุปผล 
 ในการวิจัยคร้ังนี้ ไดออกแบบและ
สรางหุนยนตฮิวมานอยด โดยไดรับแนวคิดมา
จากหุนยนตที่ใชในการแขงขันหุนยนตเตะ
ฟุตบอลชิงแชมปโลก รุนฮิวมานอยดโดยใช
กฏของการแขงขัน World Robocup 2010 ใน
สวนของ Humanoid Soccer Robot ในรุน Kid 
size คือความสูงไมเกิน 60 เซนติเมตร และ
ตองมีแขนสองแขน ขาสองขา ตําแหนงของ
กลองที่ใชในการประมวลผลภาพตองอยูบน
หัวไหลและที่สําคัญที่สุดหุนยนตตองมีความ
เปนอัจฉริยะสามารถลมแลวลุกเองปฏิบัติ
ภารกิจเองมีความฉลาดในตัวของหุนยนต 
หุนยนตตองปราศจากการใชคนบังคับ แตใน
การทดลองครั้งนี้ไดเลือกใชเซอรโวมอเตอร

รุน AX-12 และอลูมิเนียมอัลลอยเพ่ือใชเปน
ขอตอและสวนประกอบตางๆ ของหุนยนต
เพราะมีความแข็งแรงและน้ําหนักเบาเพื่อให
การเคลื่อนที่ของหุนยนตมีความเสถียรภาพมา
ที่สุด  

จากการทดสอบระบบการเดินของ
หุนยนตฮิวมานอยดดวยการจัดทาการเดินโดย
ใชสมการ Inverse Kinematics (IK) ซ่ึงจะได
ทาการเดินของหุนยนต ซ่ึงตองรักษาสมดุลใน
การเดิน เพื่อใหหุนยนตสามารถเดินไดโดยไม
ลม มีความแมนยําสูงและสามารถจัดทาการ
เดินของแตละทาโดยการกําหนดคาแกน X Y 
Z ซ่ึงสมการ Inverse  Kinematics (IK) จะ
คํานวณหาคาพิกัดของขาหุนยนต  วาการ
เคลื่อนที่นั้นมีขอตอใดบางที่ตองหมุนไปเปน
มุม เท าไหร  ซ่ึ งทํ าใหมีความแมนยํ า  ไม
คลาดเคลื่อน 

สวนระบบการประมวลผลภาพหรือ
การมองเห็นของหุนยนตจากผลการทดลอง ที่
คาแสงสวางคงที่ (382.6 lux)ในการสแกนหา
ลู ก เ ท นนิ ส สี ส ม  ร ะ ย ะ  ใ ก ล ที่ สุ ด  ( 30 
เซนติ เมตร )  จะใช เวลานอยและมีความ
ผิดพลาดนอยที่สุด  เพราะขนาดของกรอบ
ภาพจะมีขนาดเล็ก(มุมกลองแคบ)และแสง
สะทอนรบกวน (Noise)นอย จึงทําใหเห็นลูก
บอลมีขนาดใหญและชัดเจนขึ้นสงผลใหการ
สแกนหาลูกบอลมีประสิทธิภาพ  ในทาง
ตรงกันขามระยะที่ไกลที่สุด (210 เซนติเมตร) 
เมื่อมุมกลองไกลออกไปหรือมีความลาดเอียง
มาก จะทําใหขนาดของกรอบภาพมีขนาดใหญ 
(มุมกลองกวาง)และมีแสงสะทอนรบกวน 
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(Noise) มาก ทําใหเห็นขนาดของลูกบอลได
เล็กหรืออาจไมเห็นเลย จึงทําใหใชเวลาในการ
สแกนหาลูกบอลนานและความผิดพลาดจาก
แสงสะทอนรบกวน (Noise) มากขึ้น ทําใหผล
การทดลองคลาดเคลื่อน  จะเห็นไดวาแสง
สะทอนมีผลตอการมองเห็นของหุนยนตเปน
อยางยิ่ง เพราะฉะนั้นจึงจําเปนอยางยิ่งที่ตอง
เ ลือกค าแสงที่ ดีที่ สุดที่ จะนํ ามาใช เขี ยน
โปรแกรมในการสแกนหาลูกบอล(ลูกเทนนิส
สีสม) ใหไดทั่วทั้งพื้นสนาม 

 

 อภิปรายผล   
จากการทดลองไดทดสอบใหหุนยนต

ฮิวมานอยดที่ออกแบบและสรางขึ้นโดยไดนํา
สมการ Inverse Kinematics (IK) มาชวย
จัดการเดินของหุนยนตฮิวมานอยดเปนไป
อยางถูกตองและแมนยําตอการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตแตความเร็วของไมโครคอนโทรล-
เลอร ATmega 128 ยังประมวลผลไมเร็วพอ
และการสงขอมูลไปยังเซอรโวมอเตอร AX-12 
และอุ ปสร รค ในก า รทดลอ ง เ รื่ อ ง ก า ร
ประมวลผลภาพของหุนยนตที่สําคัญคือ เร่ือง
การเก็บคาแสงและการเก็บคาสีเนื่องจากมี
ความสัมพันธกันเพราะในแตละจุดของพื้น
สนาม (พื้นพรมอัดสีเขียว) ที่ใชในการทดสอบ
คาความสวางของแสงแตละจุดบนพื้นผิวของ
สนามมีคาไมเทากันจึงทําใหคาสีแตละจุดไม
เทากัน คาสีที่เก็บเพื่อใชในการหาลูกเทนนิสสี
สมจะสามารถเก็บไดเพียงคาสีเดียวเทานั้น เมื่อ
สุมการเปลี่ยนตําแหนงของลูกเทนนิสสีสมไป

ทั่วทั้งสนาม  จะทําใหไมพบลูกเทนนิสสีสม
ในบางตํ าแหน งของพื้ นสนาม   จึ ง เปน
อุปสรรคตอการทดสอบ  ทําใหหุนยนตไม
สามารถสแกนหาลูกฟุตบอลหรือลูกเทนนิสสี
สมในระยะที่กําหนด โดยเฉพาะบริเวณขอบ
สนาม 

นอกจากนั้นก็ยังมีปญหาทางเทคนิค
ในดานตางๆ เชน ขนาดของกรอบภาพที่มี
ขนาดเล็กจนทําใหสามารถประมวลผลภาพได
ในระยะเพียง 2 เมตร ดังนั้นวัตถุรบกวนหรือ
แสงสะทอน(Noise) จะทําการรบกวนการ
ทํางานของกลองไดงาย เนื่องจากกลองซีซีดี 
(CCD)  รุน  CMU-CAM2  ไมมี ระบบปรับ
สมดุลแสงสีขาว ไมมีระบบปรับความชัดเจน
ของภาพอัตโนมัติ และไมมีระบบตัดสัญญาณ
รบกวนดังกลาว โดยตองปรับคามาตรฐานของ
กลองกอนการใชงานเกือบทุกครั้ง ถาพื้นที่ใน
การทดลองมีวัตถุอ่ืนที่มีสีคลายหรือใกลเคียงสี
สมจะทําใหความคลาดเคลื่อนในการทดลอง
เพิ่มตามไปดวย  ดังนั้นจึงทําใหความแมนยํา
ของหุนยนตในการทํางานลดนอยลงตามไป
ดวย 

 

ขอเสนอแนะ 
 จากการวิจัยเพื่อออกแบบและสราง
หุนยนตฮิวมานอยดที่มีเสถียรภาพสูงในการ
เคลื่อนที่ ทั้งยังสามารถประมวลผลภาพเพื่อหา
ลูกฟุตบอล ในการเคลื่อนที่เขาหาวัตถุไมวาจะ
เปนการเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียวขวา 
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ลมแลวตองลุกไดเอง อีกทั้งยังปราศจากการ
บังคับดวยมนุษยอีกดวย 
 1. รูปแบบของตัวหุนยนตและ
โครงสรางวัสดุ ลําตัวของหุนยนตควรมีการ
ปรับปรุงใหเหมาะสมกับการรับน้ําหนักและ
บรรจุวงจรอิ เ ล็กทรอนิกส  แบตเตอรี  การ
คํานวณหาขนาดของลําตัวที่เหมาะสมตอการ
รับน้ําหนักของขาและโครงสรางที่ใชตอง
เลือกใชวัสดุที่มีความทนทาน และมีน้ําหนัก
เบา  
 2. ทอรกของเซอรโวมอเตอรแตละ
ตัว ทอรกลัพธของขาแตละขา ควรเลือกใช
เซอรโวมอเตอรที่มีทอรกเทากันหรือมีวิธีการ
ทดสอบหาทอรกและคํานวณหาแรงลัพธของ
ทอรกแตละขากอนที่จะนํามาประกอบกันเปน
ตัวหุนยนต 

3. กลองซีซีดี (CCD) รุน CMU-
CAM2 ที่ใชแทนดวงตาของหุนยนตฮิวมา
นอยดในการมองหาลูกบอล (ลูกเทนนิสสีสม) 
จะไดขนาดของกรอบภาพที่เล็กมุมมองที่แคบ
และคุณภาพของภาพต่ําจึงทําใหการมองของ
หุนยนตฮิวมานอยด มีประสิทธิต่ําตามไปดวย 
 แนวทางในการพัฒนา คือปรับเปลี่ยน
ระบบการมอง  และการตัดสินใจใหดียิ่งขึ้น 
โดยปรับเปลี่ยนทั้งดานฮารดแวร(Hardware) 
และซอฟแวร (Software) ใหมีคุณภาพสูงขึ้น  
ซ่ึงในสวนของฮารดแวร (Hardware) จะเพิ่ม
สวนหลัก ๆ 2 สวนคือ กลองเว็บแคม (Web 
cam) คุณภาพสูง ที่มีคุณสมบัติของมุมมอง
และกรอบภาพที่กวางมีความละเอียดของภาพ
ในระดับปานกลางถึงระดับสูง (แลวแตการนํา

ภาพมาใช)  มีฟงกช่ันในการปรับความชัดเจน
ของภาพและปรับสมดุลแสงสว างแบบ
อัตโนมัติ  อีกสวนหนึ่งคือ  สวนที่ใชในการ
เชื่อมตอกับกลองเว็บแคม (Web cam) เพื่อ
ประมวลผลภาพโดยจะใชบอรดควบคุมแบบ
สมองกลฝงตัว (Embedded) ขนาดเล็ก ซ่ึงมี
ความสามารถในการทํางานใกล เคียงกับ
คอมพิ ว เตอรทุ กประการ   ในส วนของ
ซอฟแวร (Software) จะใชโปรแกรม โอเพนซี
วี (Open CV) ซ่ึงเปนโปรแกรมเสริมที่ใช
ร วมกับโปรแกรมที่ ใ ช เ ขี ยนระบบการ
ประมวลผลภาพ ที่มีฟงกช่ัน ในการจัดการ
ภาพท่ีไดจากกลองเว็บแคม (Web cam) หรือ
ภาพตางๆ เชน การคัดลอกภาพ การแยกวัตถุ
ในภาพเดียวกัน  การเปลี่ยนโมเดลสี  การหา
จุดกลางภาพ  เปนตน  โปรแกรมโอเพนซีวี 
(Open CV) เปนโปรแกรมที่นิยมนํามาใชเพื่อ
ประมวลผลภาพและเปนโปรแกรมที่เหมาะสม
จะนํามาใชเพื่อการพัฒนาการมองของหุนยนต
ฮิวมานอยดเปนอยางยิ่ง  
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