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บทคัดยอ 

งานวิจัยนี้มีจุดประสงคเพื่อออกแบบและสรางหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย  ซ่ึงไดรับ
แนวคิดมาจากการกาวเดินของมนุษยที่มีลักษณะคลายการกาวเดินดวยขาของมนุษย ทําใหหุนยนตมี
ความสามารถที่จะเคลื่อนที่ไดโดยใชขาสองขาในการเคลื่อนที่ การพัฒนาโปรแกรมสําหรับควบคุม
หุนยนตเพื่อใหสอดคลองกับสภาพพื้นผิวที่ตองการเคลื่อนที่ทําไดโดยการเขียนโปรแกรมภาษาซี
ควบคุมเซอรโวมอเตอรจํานวน 20 ตัว ใหมีการทํางานรวมกัน การรักษาสมดุลของหุนยนตทําไดโดย
การรับขอมูลจากอุปกรณรับรูความเรงแบบ 3 แกน (accelerometer) จัดทาการเดินโดยใชสมการ 
Inverse Kinematics (IK) ที่มีความแมนยําและสามารถจัดทาการเดินของแตละทาโดยการกําหนดคา
แกน X Y Z ซ่ึงสมการ Inverse  Kinematics (IK) สามารถคํานวณหาคาพิกัดของขาหุนยนต แสดงการ
เคลื่อนที่ของขอตอที่ตองหมุนไปเปนมุมตางๆ ซ่ึงทําใหมีความแมนยํา 

 

คําสําคัญ: หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย/ โปรแกรมภาษาซี/ เซอรโวมอเตอร 
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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 
ปจจุบันการขยายตัวทางอุตสาหกรรม

มีแนวโนมเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ  เพื่อใหการผลิต
เปนไปอยางมีประสิทธิภาพ  อุตสาหกรรมการ
ผลิตแบบอัตโนมัติจึงเขามามีบทบาทในวงการ
อุตสาหกรรมเทคโนโลยีหุนยนต  โดยหุนยนต
สวนใหญเปนหุนยนตชนิดยึดอยูกับที่  แต
เนื่องจากการผลิตบางประเภทตองการการ
เคลื่อนยาย  จึงตองทําหุนยนตแบบเคลื่อนที่มา
ใชกับงานดังกลาว  โดยทั่วไปหุนยนตแบบ
เคลื่อนที่นิยมทําเปนหุนยนตลอและหุนยนต
แบบเคลื่อนที่ดวยขา (ธีรถวัลย  ปานกลาง และ
จตุรงค สุคนธชาติ , 2554) 
 หุนยนตแบบเคลื่อนที่ดวยลอที่ใชกัน
อยางแพรหลายมีตั้งแตลอเดียวไปจนถึงหลาย
ลอสามารถเคลื่อนที่ในพื้นที่ที่คอนขางเรียบได
ดี  แตไมสามารถเคลื่อนที่ขามสิ่งกีดขวางที่
ความสูงเกินเสนผานศูนยกลางของลอได ทํา
ใหหุนยนตแบบลอไมเหมาะสมกับภูมิประเทศ

ที่สลับซับซอนและขรุขระ ดังนั้นหุนยนตที่
เคลื่อนที่ดวยขาจึงมีความเหมาะสมกับภูมิ
ประเทศดังกลาวมากกวา  ลักษณะเฉพาะคือ
การคอยเปนคอยไปในทิศทางใดก็ได  หุนยนต
ที่เคล่ือนที่ดวยขาที่ทําการวิจัยมาตั้งแตอดีต
จนถึงปจจุบันมีจํานวนตั้งแตหนึ่งขาเปนตนไป  
ยิ่งจํานวนขานอยยิ่งสงผลใหความคลองตัวใน
การเคลื่อนที่มีมากขึ้น เท านั้น  หุนยนตที่
เคลื่อนที่ดวยขาสองขามีความสามารถในการ
เคลื่อนที่ไดดีกวาหุนยนตที่ เคลื่อนที่ดวยขา
แบบอื่ น  แต เนื่ อ งจ ากหุ น ยนตสองขามี
สวนประกอบของโครงสรางหลายชิ้นสวนจึง
ทําใหการควบคุมใหหุนยนตมีเสถียรภาพอยู
กับที่และขณะกาวเดินเปนเรื่องที่คอนขางยาก
และสลับซับซอน ดังนั้นจึงมีความสนใจใน
การพัฒนาและสรางหุนยนตที่มีลักษณะคลาย
มนุษย เพื่อสามารถนําไปใชประโยชนในงาน
ดานอุตสาหกรรม  หรือสามารถทํางานแทน
มนุษยไดนอกจากนี้ยังไดศึกษาระบบกลไก
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การทํางานของหุนยนต ซ่ึงสามารถนําไป
ประยุกตใชกับการจัดการเรียนการสอน  การ
ทํางานในชีวิตประจําวันได (ณัฐดนัย สิงห-
คลีวรรณ และธีรวิทย อัศวศิลปะกุล, 2554) 

 
วัตถุประสงคการวิจัย 
 1. เพื่อพัฒนาและสรางหุนยนตที่มี
ลักษณะคลายมนุษย และนํามาประยุกตใชงาน 
 2. เพื่อพัฒนาทาเดินของหุนยนตให
เหมาะสมในการนําไปใชประโยชนแทน
มนุษย 
 3 .  เพื่อสรางระบบขับเคลื่อนของ
หุนยนต 
 

ขอบเขตของการวิจัย   
1. การพัฒนาและสรางหุนยนตที่มี

ลักษณะคลายมนุษย ในโครงการวิจัยคร้ังนี้ จะ
ควบคุมการทํางานของหุนยนต ผานบอรดไม
โครคอนโทรล-เลอร ATmega 128 รุน JX-
mega128 ของบริษัท INEX โดยใชภาษา C ใน
การเขียนโปรแกรมควบคุม 

2. หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษยใน
โครงการวิจัยคร้ังนี้ มีขนาดความสูงประมาณ 
39 เซนติเมตร ประกอบดวย เซอรโวมอเตอร
จํานวน 20 ตัว 

 

ประโยชนท่ีไดรับจากการวิจัย   

 1. ไดหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย 
 2. มีความรูความเขาใจเกี่ยวกับระบบ
การเดินของหุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษย 

 3. มีความรูความเขาใจในการเขียน
โปรแกรมภาษาซีผานบอรดไมโครคอนโทรล-
เลอรในการควบคุมหุนยนตที่มีลักษณะคลาย
มนุษย 
 

นิยามศัพทเฉพาะ   
 1 .  หุนยนต ฮิวมานอยด  หมายถึง 
หุนยนตที่มีลักษณะคลายมนุษยและเคลื่อนที่
ดวยขา  สองขา 
 2. จลนศาสตรผันตรง คือการกําหนด
มุมเพื่อหาตําแหนง เชนการกําหนดวาขาของ
หุนยนตยาวเทาไหร และมุมของแตละขอตอ
เปนเทาไร เพื่อใชในการคํานวณหาตําแหนง
อางอิงและตําแหนงในระนาบ 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 ซ่ึงเปนการกําหนดพิกัดของขา
หุนยนตและตองการทราบวาการเคลื่อนที่นั้น
ขอตอใดบางที่ตองหมุนไปเปนมุมเทาไร  

4.  ประมวลผลภาพ  หมายถึง  การ
ประยุกตใชงานการประมวลผลสัญญาณบน
สัญญาณ 2 มิติActuators หมายถึง สวนที่มี
หนาที่ตอบสนองและปรับเปลี่ ยนรูปราง 
ตําแหนง ความถี่ธรรมชาติ หรือลักษณะเฉพาะ
ทางกลอื่นๆ เพื่อตอบสนองการเปลี่ยนแปลง
ข อ ง อุ ณ ห ภู มิ  สน า ม ไ ฟฟ า  แ ล ะ ห รื อ
สนามแมเหล็ก 
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กรอบแนวคดิในการวิจัย   

 การสร างและพัฒนาหุนยนตที่ มี
ลักษณะคลายมนุษยเพื่อใหสามารถทํางานได
เปรียบเสมือนมนุษยจริง 
 

วิธีดําเนินการวิจัย 
1. การออกแบบหุนยนตเดินสองขาที่

มี 6 DOF เนื่องดวยงานวิจัยนี้คณะผูวิจัยได
พิจารณาทาเดินที่จะทําใหหุนยนต เดินไป
ขางหนาตามแนวแกนราบเทานั้นคณะผูวิจัยจึง
ไดออกแบบใหโครงสรางขาของหุนยนตมี 6 
DOF และมีการเชื่อมตอของแตละขอ
ดังตอไปนี้ 

 

 

ภาพที ่1 โครงสรางของหุนยนตเดินสองขาที่มี 
6 DOF 
 

2. ขอตอ (Link) และเซอรโวมอเตอร 
(Actuators) การสรางหุนยนตสองขาขนาดเล็ก 
เพื่อใชในการทดลองดังนั้นจึงไดเลือกใชวัสดุ

เพื่อลดน้ําหนักของหุนยนตเพื่อใหหุนยนตมี
น้ําหนักเบาที่สุดและมีความทนทานตอแรง
กระแทกสูงและมีการบิดตัวของวัสดุต่ํา จึงมี
ความจํา เปนอยางยิ่ งในการเลือกใชวัสดุ
อลูมิ เนียมอัลลอยให เปนวัสดุที่ ใชในการ
เชื่อมโยงขอตอตางๆ เขาดวยกันแตละขอตอ
ของหุนยนตจะถูกสรางจากอลูมิเนียมที่มีความ
หนาประมาณ 1.5 มิลลิเมตร ที่ถูกนําไปพับขึ้น
รูปเปนรูปแบบตางๆ และนํามาประกอบเขา
ดวยกัน 

 

 

ภาพที่ 2 ขอตอ (Link) และโครงสรางของ
หุนยนตฮิวมานอยด 
 

 

ภาพที่ 3 ขอตอ (Link) และและเซอรโว
มอเตอร (Actuators) สวนขาของหุนยนต 
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ในการสรางหุนยนตใหมีน้ําหนักเบา
และมีขนาดเล็กนั้นจําเปนอยางยิ่งที่จะตองใช
เซอรโวมอเตอร (Actuator) ในแตละขอตอ 
(Joint) ของหุนยนตและเซอรโวมอเตอร รุน 
AX-12 ที่เลือกใชในการทดลองในงานวิจัยใน
คร้ังนี้ 

3. การออกแบบวงจรอิเล็กทรอนิกส
ภาพรวมของการออกแบบวงจรอิเล็กทรอของ
หุนยนตฮิวมานอยดตองมีความเปนอัตโนมัติ
ทั้งระบบตั้งแตการทรงตัว การลมลุก การมอง
หาวัตถุ การหลบหลีกสิ่งกีดขวาง ทั้งหมดนี้
ปราศจากผูบังคับ  ซ่ึงสามารถจําแนกการ
ควบคุมการทํางานของระบบของหุนยนตฮิว
มานอยดทั้งระบบได 

 

 
 

ภาพที่ 4  แสดงภาพรวมของการควบคุม
หุนยนตฮิวมานอยด 
 
 4. การทดสอบหุนยนตฮิวมานอยด 

    4.1 ไดเลือกการทดสอบหุนยนตฮิว
มานอยดโดยเลือกใชกฎการแขงขันของ 
thailand humanoid robot soccer 
championship 2012 ซ่ึ ง เ ป น ก า ร แ ข ง ขั้ น
หุนยนตอัตโนมัติมาแขงขันแตะฟุตบอลกันแต
ละทีมประกอบไปดวยหุนยนตฮิวมานอยดทีม
ละ 3 ตัว ลูกฟุตบอลใชลูกเทนนิสสีสมแทน

เพื่อใหหุนยนตสามารถจําแนกสีของพื้นสนาม
และลูกฟุตบอลได โดยใชสนามขนาด 4x6 
เมตร พื้นผิวสนามเปนพรมอัดสีเขียว เสน
สนามใชสีขาว 

 
ภาพที่ 5 สนามการแขงขัน thailand humanoid 
robot soccer championship 2012 
 

หลักการทํางานของหุนยนตฮิวมา
นอยด เปนการทํางานรวมกันระหวางกลอง
ซีซีดี  (CCD) รุน  CMU-CAM2 และ  บอรด 
MicroController AVR Atmega 128 เพื่อใชใน
การมองของหุนยนต โดยมีการทํางานเปน
ลําดับขั้นตอนเริ่มตั้งแตการติดตอและการ
จัดการการรับสงขอมูล ระหวาง กลองซีซีดี 
( CCD)  รุ น  CMU-CAM2 แ ล ะ  บ อ ร ด 
MicroController AVR Atmega 128 การรับสง
ขอมูลภาพ  การสงคา X ,Y (ระบุตําแหนงของ
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 ที่แบง เปน 2 
สวนคือ สวนของการสแกนกับสวนเคลื่อนที่ 
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ภาพที่ 6 แสดงผังการทํางานของหุนยนตฮิวมา
นอยด 
 
ในการเก็บคาการมองในแนวระนาบ (pan) 
และ การมองในแนวดิ่ง (Tilt)ของ Servo นั้น
จะใชลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) มาวางตาม
ตําแหนงมุมของภาพทั้ง 4 มุม 4 ลูก 
จุดประสงคของการวางตําแหนงแบบนี้คือถา
หากลูกเทนนิสสีสมไปอยูตําแหนงใด ๆ ของ
ภาพก็จะสามารถเห็นลูกเทนนิสสีสมได 
 

 

ภาพที่ 7 การวางลูกเทนนิส 4 มุมเพื่อเก็บคา
การมองในแนวระนาบและการมองในแนวดิ่ง  
 

 ในการทดลอง  ไดจัดทําพื้นสนามที่ใช
ในการทดลอง เปนพรมสีเขียวและทําตําแหนง
วางลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) เปนรัศมีครึ่ ง
วงกลมซึ่งจะแบงระยะหางจากตัวหุนยนตระยะ 
30 เซนติเมตรจนถึงระยะ 210 เซนติเมตร โดย
หางกันทุกๆ 30 เซนติเมตร จากนั้นทําการเก็บ
คาแสงจาก เครื่อง LUX METER ที่ใชสําหรับ
วัดคาความเขมแสง แสดงเปนคาตัวเลข จํานวน 
20 คาแลวนําคาแสงเหลานั้นมาหาคาเฉลี่ย เมื่อ
ไดคาแสงเฉลี่ยที่แนนอนแลวจึงทําการเก็บคาสี
ของลูกเทนนิสสีสม 
 

ผลการวิจัย 
การจัดทาการเดินของหุนยนตฮิวมา

นอยดนั้นจะปรับทาตางๆ ดังรูปที่ 4.2 หมายเลข 
1 ทายืนตรงเปนการจัดทาเริ่มของการเดิน 
หมายเลข 2 เอียงเทาขวาไปทางขวาเล็กนอยขวา
พรอมทั้งยกเทาซายขึ้น หมายเลข 3 กาวเทาซาย
ไปขางหนาพรอมทั้ งแขนขวาไปขางหนา 
หมายเลข 4 วางเทาซายลงพรอมทั้งยอหัวเขาทั้ง
สองขางลงเล็กนอย หมายเลข 5 เอียงเทาซายไป
ทางซายเล็กนอยและยกเทาขวาขึ้นใหมาอยู
ตําแหนงพอดีกับขาซายพรอมทั้งปรับแขนขวา
มาอยูเหมือนทายืนตรง หมายเลข 6 กาวเทาขวา
ไปขางหนาพรอมทั้ งแขนซายไปขางหนา 
หมายเลข 7 วางเทาขวาลงพรอมทั้งยอหัวเขาทั้ง
สองขางลงเล็กนอย จากการจัดทาการเดินของ
หุนยนตฮิวมานอยดนั้น หมายเลข 1 จะเปนทา
เริ่มตน  สวนการเดินอยางตอเนื่องนั้นจะใช
หมายเลข 2-7 วนไปเรื่อยๆ จะไดทาการเดินของ
หุนยนต 
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           ภาพที่ 8 การกาวเดินของหุนยนต 
 

การหาลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม)ใน
คร่ึงวงกลมรัศมี ชวงเวลากลางวันที่มีแสงมาก
และไมสม่ําเสมอ การทดลองจะทําการสแกน
หาลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) ดานหนาหุนยนต
ฮิวมานอยด 180 องศา  โดยเริ่มจากระยะหาง
จากหุนยนตฮิวมานอยดที่ 30 เซนติเมตร  60 
เซนติเมตร 90 เซนติเมตร 120 เซนติเมตร 150 
เซนติเมตร 180 เซนติเมตร และ 210 
เซนติเมตร เพื่อจับเวลาในแตละชวงระยะที่
วางตําแหนงลูกบอล(ลูกเทนนิสสีสม) การหา
คาแสง ในเวลากลางวันนั้น จะมีแสงรบกวน
ในพื้นสนามที่ทําการทดลองและพื้นที่ตางๆ 
ในสนามจะมีคาของแสงที่ไมเทากัน  และคาสี
ที่ไดในแตละตําแหนงนั้นก็จะตางกันดั้งนั้น
การ เก็บค าแสง  จะ เก็บแบบสุมพื้นที่ ใน
ขอบเขตของพื้นสนามที่ทําการทดลองทั้งหมด 
20 คาแลวนําคาทั้งหมดมาเฉลี่ยและทําการเก็บ
คาสีจากคาเฉลี่ยของแสงที่ได การหาลูกบอล
(ลูกเทนนิสสีสม)ในครึ่งวงกลมรัศมี  ชวงเวลา
กลางคืนที่มีแสงคงที่ การทดลองจะทําการ
สแกนหาลูกเทนนิสสีสมดานหนาหุนยนตฮิว
มานอยด 180 องศา โดยเริ่มจากระยะหางจาก
หุนยนตฮิวมานอยดที่ 30 เซนติเมตร 60 
เซนติเมตร 90 เซนติเมตร 120 เซนติเมตร 150 
เซนติเมตร 180 เซนติเมตร และ 210 
เซนติเมตรเพื่อจับเวลาในแตละระยะที่วางลูก

เทนนิสสีสม การหาคาแสงในเวลากลางคืน
นั้น  จะมีเฉพาะแสงของไฟ(หลอดฟลูออเรส
เซนต) ที่มีความสม่ําเสมอของแสงทั่วทั้งพื้น
สนาม  การเก็บคาแสงจะเก็บแบบสุมพื้นที่ใน
ขอบเขตของพื้นสนามที่ทําการทดลองทั้งหมด 
20 คาแลวนําคาทั้งหมดมาเฉลี่ยและทําการเก็บ
คาสีจากคาเฉลี่ยของแสงที่ได 

 
 

 

ภาพท่ี 9 กราฟแสดงเวลาที่ใชในการสแกนหา
ลูกเทนนิสสีสมในเวลากลางวัน (แสงสวางไม
สม่ําเสมอ) ที่คาเฉลี่ยของแสง 382.6 lux (หนวย
เปนวินาที) 
 
 

 

ภาพที่ 10 กราฟแสดงเวลาที่ใชในการสแกน
หาลูกเทนนิสสีสมในเวลากลางคืน(แสงสวาง
คงที่) ที่คาเฉลี่ยของแสง 151.7 lux    (หนวย
เปนวินาที) 
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ภาพที่ 11 การเปรียบเทียบระหวางคาเฉลี่ยที่ใช
ในการสแกนหาลูกเทนนิสสีสมใน(แสงสวาง
ไมสม่ําเสมอ)ที่คาเฉลี่ยของแสง  382.6 lux 
และ คาเฉลี่ยที่ใชในการสแกนหาลูกเทนนิสสี
สมใน(แสงสวางคงที่)ที่คา เฉล่ียของแสง  
151.7 lux  
   

สรุปผล 
 ในการวิจัยคร้ังนี้ ไดออกแบบและ
สรางหุนยนตฮิวมานอยด โดยไดรับแนวคิดมา
จากหุนยนตที่ใชในการแขงขันหุนยนตเตะ
ฟุตบอลชิงแชมปโลก รุนฮิวมานอยดโดยใช
กฏของการแขงขัน World Robocup 2010 ใน
สวนของ Humanoid Soccer Robot ในรุน Kid 
size คือความสูงไมเกิน 60 เซนติเมตร และ
ตองมีแขนสองแขน ขาสองขา ตําแหนงของ
กลองที่ใชในการประมวลผลภาพตองอยูบน
หัวไหลและที่สําคัญที่สุดหุนยนตตองมีความ
เปนอัจฉริยะสามารถลมแลวลุกเองปฏิบัติ
ภารกิจเองมีความฉลาดในตัวของหุนยนต 
หุนยนตตองปราศจากการใชคนบังคับ แตใน
การทดลองครั้งนี้ไดเลือกใชเซอรโวมอเตอร

รุน AX-12 และอลูมิเนียมอัลลอยเพ่ือใชเปน
ขอตอและสวนประกอบตางๆ ของหุนยนต
เพราะมีความแข็งแรงและน้ําหนักเบาเพื่อให
การเคลื่อนที่ของหุนยนตมีความเสถียรภาพมา
ที่สุด  

จากการทดสอบระบบการเดินของ
หุนยนตฮิวมานอยดดวยการจัดทาการเดินโดย
ใชสมการ Inverse Kinematics (IK) ซ่ึงจะได
ทาการเดินของหุนยนต ซ่ึงตองรักษาสมดุลใน
การเดิน เพื่อใหหุนยนตสามารถเดินไดโดยไม
ลม มีความแมนยําสูงและสามารถจัดทาการ
เดินของแตละทาโดยการกําหนดคาแกน X Y 
Z ซ่ึงสมการ Inverse  Kinematics (IK) จะ
คํานวณหาคาพิกัดของขาหุนยนต  วาการ
เคลื่อนที่นั้นมีขอตอใดบางที่ตองหมุนไปเปน
มุม เท าไหร  ซ่ึ งทํ าใหมีความแมนยํ า  ไม
คลาดเคลื่อน 

สวนระบบการประมวลผลภาพหรือ
การมองเห็นของหุนยนตจากผลการทดลอง ที่
คาแสงสวางคงที่ (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 เวลานอยและมีความ
ผิดพลาดนอยที่สุด  เพราะขนาดของกรอบ
ภาพจะมีขนาดเล็ก(มุมกลองแคบ)และแสง
สะทอนรบกวน (Noise)นอย จึงทําใหเห็นลูก
บอลมีขนาดใหญและชัดเจนขึ้นสงผลใหการ
สแกนหาลูกบอลมีประสิทธิภาพ  ในทาง
ตรงกันขามระยะที่ไกลที่สุด (210 เซนติเมตร) 
เมื่อมุมกลองไกลออกไปหรือมีความลาดเอียง
มาก จะทําใหขนาดของกรอบภาพมีขนาดใหญ 
(มุมกลองกวาง)และมีแสงสะทอนรบกวน 
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(Noise) มาก ทําใหเห็นขนาดของลูกบอลได
เล็กหรืออาจไมเห็นเลย จึงทําใหใชเวลาในการ
สแกนหาลูกบอลนานและความผิดพลาดจาก
แสงสะทอนรบกวน (Noise) มากขึ้น ทําใหผล
การทดลองคลาดเคลื่อน  จะเห็นไดวาแสง
สะทอนมีผลตอการมองเห็นของหุนยนตเปน
อยางยิ่ง เพราะฉะนั้นจึงจําเปนอยางยิ่งที่ตอง
เ ลือกค าแสงที่ ดีที่ สุดที่ จะนํ ามาใช เขี ยน
โปรแกรมในการสแกนหาลูกบอล(ลูกเทนนิส
สีสม) ใหไดทั่วทั้งพื้นสนาม 

 

 อภิปรายผล   
จากการทดลองไดทดสอบใหหุนยนต

ฮิวมานอยดที่ออกแบบและสรางขึ้นโดยไดนํา
สมการ Inverse Kinematics (IK) มาชวย
จัดการเดินของหุนยนตฮิวมานอยดเปนไป
อยางถูกตองและแมนยําตอการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตแตความเร็วของไมโครคอนโทรล-
เลอร ATmega 128 ยังประมวลผลไมเร็วพอ
และการสงขอมูลไปยังเซอรโวมอเตอร AX-12 
และอุ ปสร รค ในก า รทดลอ ง เ รื่ อ ง ก า ร
ประมวลผลภาพของหุนยนตที่สําคัญคือ เร่ือง
การเก็บคาแสงและการเก็บคาสีเนื่องจากมี
ความสัมพันธกันเพราะในแตละจุดของพื้น
สนาม (พื้นพรมอัดสีเขียว) ที่ใชในการทดสอบ
คาความสวางของแสงแตละจุดบนพื้นผิวของ
สนามมีคาไมเทากันจึงทําใหคาสีแตละจุดไม
เทากัน คาสีที่เก็บเพื่อใชในการหาลูกเทนนิสสี
สมจะสามารถเก็บไดเพียงคาสีเดียวเทานั้น เมื่อ
สุมการเปลี่ยนตําแหนงของลูกเทนนิสสีสมไป

ทั่วทั้งสนาม  จะทําใหไมพบลูกเทนนิสสีสม
ในบางตํ าแหน งของพื้ นสนาม   จึ ง เปน
อุปสรรคตอการทดสอบ  ทําใหหุนยนตไม
สามารถสแกนหาลูกฟุตบอลหรือลูกเทนนิสสี
สมในระยะที่กําหนด โดยเฉพาะบริเวณขอบ
สนาม 

นอกจากนั้นก็ยังมีปญหาทางเทคนิค
ในดานตางๆ เชน ขนาดของกรอบภาพที่มี
ขนาดเล็กจนทําใหสามารถประมวลผลภาพได
ในระยะเพียง 2 เมตร ดังนั้นวัตถุรบกวนหรือ
แสงสะทอน(Noise) จะทําการรบกวนการ
ทํางานของกลองไดงาย เนื่องจากกลองซีซีดี 
(CCD)  รุน  CMU-CAM2  ไมมี ระบบปรับ
สมดุลแสงสีขาว ไมมีระบบปรับความชัดเจน
ของภาพอัตโนมัติ และไมมีระบบตัดสัญญาณ
รบกวนดังกลาว โดยตองปรับคามาตรฐานของ
กลองกอนการใชงานเกือบทุกครั้ง ถาพื้นที่ใน
การทดลองมีวัตถุอ่ืนที่มีสีคลายหรือใกลเคียงสี
สมจะทําใหความคลาดเคลื่อนในการทดลอง
เพิ่มตามไปดวย  ดังนั้นจึงทําใหความแมนยํา
ของหุนยนตในการทํางานลดนอยลงตามไป
ดวย 

 

ขอเสนอแนะ 
 จากการวิจัยเพื่อออกแบบและสราง
หุนยนตฮิวมานอยดที่มีเสถียรภาพสูงในการ
เคลื่อนที่ ทั้งยังสามารถประมวลผลภาพเพื่อหา
ลูกฟุตบอล ในการเคลื่อนที่เขาหาวัตถุไมวาจะ
เปนการเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียวขวา 
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ลมแลวตองลุกไดเอง อีกทั้งยังปราศจากการ
บังคับดวยมนุษยอีกดวย 
 1. รูปแบบของตัวหุนยนตและ
โครงสรางวัสดุ ลําตัวของหุนยนตควรมีการ
ปรับปรุงใหเหมาะสมกับการรับน้ําหนักและ
บรรจุวงจรอิ เ ล็กทรอนิกส  แบตเตอรี  การ
คํานวณหาขนาดของลําตัวที่เหมาะสมตอการ
รับน้ําหนักของขาและโครงสรางที่ใชตอง
เลือกใชวัสดุที่มีความทนทาน และมีน้ําหนัก
เบา  
 2. ทอรกของเซอรโวมอเตอรแตละ
ตัว ทอรกลัพธของขาแตละขา ควรเลือกใช
เซอรโวมอเตอรที่มีทอรกเทากันหรือมีวิธีการ
ทดสอบหาทอรกและคํานวณหาแรงลัพธของ
ทอรกแตละขากอนที่จะนํามาประกอบกันเปน
ตัวหุนยนต 

3. กลองซีซีดี (CCD) รุน CMU-
CAM2 ที่ใชแทนดวงตาของหุนยนตฮิวมา
นอยดในการมองหาลูกบอล (ลูกเทนนิสสีสม) 
จะไดขนาดของกรอบภาพที่เล็กมุมมองที่แคบ
และคุณภาพของภาพต่ําจึงทําใหการมองของ
หุนยนตฮิวมานอยด มีประสิทธิต่ําตามไปดวย 
 แนวทางในการพัฒนา คือปรับเปลี่ยน
ระบบการมอง  และการตัดสินใจใหดียิ่งขึ้น 
โดยปรับเปลี่ยนทั้งดานฮารดแวร(Hardware) 
และซอฟแวร (Software) ใหมีคุณภาพสูงขึ้น  
ซ่ึงในสวนของฮารดแวร (Hardware) จะเพิ่ม
สวนหลัก ๆ 2 สวนคือ กลองเว็บแคม (Web 
cam) คุณภาพสูง ที่มีคุณสมบัติของมุมมอง
และกรอบภาพที่กวางมีความละเอียดของภาพ
ในระดับปานกลางถึงระดับสูง (แลวแตการนํา

ภาพมาใช)  มีฟงกช่ันในการปรับความชัดเจน
ของภาพและปรับสมดุลแสงสว างแบบ
อัตโนมัติ  อีกสวนหนึ่งคือ  สวนที่ใชในการ
เชื่อมตอกับกลองเว็บแคม (Web cam) เพื่อ
ประมวลผลภาพโดยจะใชบอรดควบคุมแบบ
สมองกลฝงตัว (Embedded) ขนาดเล็ก ซ่ึงมี
ความสามารถในการทํางานใกล เคียงกับ
คอมพิ ว เตอรทุ กประการ   ในส วนของ
ซอฟแวร (Software) จะใชโปรแกรม โอเพนซี
วี (Open CV) ซ่ึงเปนโปรแกรมเสริมที่ใช
ร วมกับโปรแกรมที่ ใ ช เ ขี ยนระบบการ
ประมวลผลภาพ ที่มีฟงกช่ัน ในการจัดการ
ภาพท่ีไดจากกลองเว็บแคม (Web cam) หรือ
ภาพตางๆ เชน การคัดลอกภาพ การแยกวัตถุ
ในภาพเดียวกัน  การเปลี่ยนโมเดลสี  การหา
จุดกลางภาพ  เปนตน  โปรแกรมโอเพนซีวี 
(Open CV) เปนโปรแกรมที่นิยมนํามาใชเพื่อ
ประมวลผลภาพและเปนโปรแกรมที่เหมาะสม
จะนํามาใชเพื่อการพัฒนาการมองของหุนยนต
ฮิวมานอยดเปนอยางยิ่ง  
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