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บทคัดยอ 
 บทความนี้นำเสนอการระบุตำแหนง ซึ่งเปนวิธีที่เชื่อถือไดในการระบุตำแหนงปจจุบันของหุนยนตโดยใชการ

ประมวลผลภาพ ซึ่งสามารถปรับปรุงการหลีกเลี่ยงการชนของสิ่งกีดขวางไดอยางมีประสิทธิภาพดวยเซ็นเซอรตรวจจับ

แสงและวัดระยะ (LiDAR) สำหรับหุนยนตเคลื่อนท่ีอัตโนมัติ หุนยนตพิจารณาหาประการ ประการแรก เพ่ือลดปญหาท่ี

เกิดจากการเลี้ยวเมื่อหุนยนตตองการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ ไดมีการออกแบบหุนยนตเคลื่อนที่โดยใหหุนยนต

สามารถเปลี่ยนทิศทางโดยไมตองตีวงเลี้ยวการเคลื่อนที่ ประการที่สอง มีการใชเซ็นเซอรตรวจจับแสงและวัดระยะใน

การตรวจจับวัตถุท่ีอยูดานหนาหุนยนตเคลื่อนท่ี เพ่ือใหหุนยนตมีความสามารถในการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางได ประการท่ี

สาม เสนอใหมีการวางแผนเสนทางโดยใชอัลกอริธึมในการเดินทางหลบหลีกสิ่งกีดขวางจากทาเริ่มตนไปยังปลายทางใน

สภาพแวดลอมท่ีไมรูจักได ประการท่ีสี่ เพ่ือปรับปรุงประสิทธิภาพการเคลื่อนท่ีระบบสามารถประมวลผลแบบทันที โดย

ใชการสื่อสารแบบไรสายมีความยืดหยุนหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไดอยางอิสระมากกวาใชสาย สุดทายการปรับปรุงท่ี

เปนไปไดคือการเพ่ิมกลองมากกวาหนึ่งตัว ซ่ึงจะสามารถครอบคลุมการเคลื่อนท่ีของหุนยตไดกวางมากขึ้น 
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Abstract  
 This paper presents position identification, a reliable way to identify the current location of 

the robot using image processing, which can effectively improve the avoid collisions of obstruction 

with a Light Detection And Ranging (LiDAR) sensor for an autonomous mobile robot. In order to further 

improve positioning accuracy. The robot under consideration has five functions. Firstly, to overcome 

the insufficient accuracy of posture when a robot turns, a mobile robot integrated scheme has been 

investigated for the mobile robots with omni-wheels which can make fixed point turning, so that the 

robot position remains fixed in the process of changing the direction of motion. Secondly, an 

additional sensor has been used to detect the object in front of the mobile robot to improve the 

system that will have the ability to move obstacle avoidance. Thirdly, an algorithm is proposed to 

feasibly plan the travelling path and avoid obstructing from its initial posture to the destination in an 

unknown environment. Fourthly, in order to improve the real time performance, a wireless network 

is more flexible than a cable that allows mobile robots to move freely without any failure. Finally, a 

possible improvement is to additionally more than one camera, which usually covers a larger area 

around the robot. 
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1. บทนำ  
ระบบการนำทางของหุนยนตเคลื ่อนที่อัตโนมัติ 

(AMR) มีปจจัยสำคัญท่ีตองคำนึงถึง ไดแก 1) หุ นยนต

สามารถระบุตำแหนงและทาทางของตนเองจากจุดเริ่มตน

ไปยังปลายทางที ่ตองการ [1] 2) อัลกอริธึมที ่ใชในการ

วางแผนใหหุนยนตเคลื่อนที่ไปยังจุดหมาย 3) อุปสรรคส่ิง

กีดขวางทางเดินของหุนยนต 

หุนยนตจะสามารถเคลื่อนที่อัตโนมัติจำเปนตอง

ระบุตำแหนงของหุ นยนตตลอดเสนทางและรายงาน

สถานะการณสิ่งแวดลอมในขณะที่เดินทางไดจึงจะสามารถ

ถึงจุดหมายไดอยางปลอดภัย [2] การสรางแผนที่จำลอง

เพื่อใหหุนยนตทราบตำแหนงที่ตนเองและสิ่งกีดขวาง อยู

ในขณะเดินทาง จึงเปนสิ่งสำคัญที่จะสามารถทำใหหุนยนต

เคลื่อนที่ไปยังจุดที่ตองการแมในสภาพแวดลอมที่ไมคงที่ได 

[3] การควบคุมการเคลื ่อนท่ีของหุ นยนตใหเคลื ่อนท่ี

อัตโนมัติไปยังปลายทางจำเปนตองออกแบบวิถีการเดิน 

และทราบทาทางของหุนยนตในขณะน้ัน ขอจำกัดเร่ืองเวลา 

และอุปสรรคเสนทางโดยรอบท่ีไมสามารถคาดเดาไดเปนส่ิง

ที่ตองคำนึงถึงเพื่อทำใหหุนยนตเคลื่อนที่คนหาเสนทางที่ดี

ท่ีสุดและถึงจุดหมายไดอยางปลอดภัย หุนยนตควรสามารถ

รับรูเพื่อเตรียมพรอมสำหรับภัยคุกคามที่อาจเกิดขึ้น ดังน้ัน

การพัฒนาอัลกอริธึมเพื่อวางแผนเสนทางการเดินทางของ

หุ นยนต จึงเปนสิ ่งที ่ทาทายสำหรับนักพัฒนาหุ นยนต

เคลื่อนที่อัตโนมัติ [4] โดยตัวแปรทั้งหมดที่ตองสงไปให

หุนยนตเปนขอมูลสำคัญที่หุนยนตตองรับทราบพรอมกัน 

[5] โดยเซนเซอรจะทำหนาที ่ตรวจสอบและสงขอมูลท่ี

หุนยนตตองการทราบเพื่อนำไปประมวลผล และควบคุม

หุนยนตใหทำงาน การเลือกใชเซนเซอรจึงเปนสิ ่งที ่ควร

คำนึงถึงและเลือกใชใหเหมาะสมกับความตองการของ

ผูใชงาน [6]  ในระบบนำทางของหุนยนตเคลื่อนที่อัตโนมัติ 

เซ็นเซอรภาพมีขอดีไดแก น้ำหนักเบา ใชพลังงานต่ำ และ

ตนทุนต่ำ นอกจากน้ียังสามารถใหคุณสมบัติและขอมูลดาน

ส่ิงแวดลอมมากมาย [7] ในการสรางระบบหุนยนตเคล่ือนท่ี

อ ัตโนม ั ติต องทราบสถานการณบรรยากาศรอบๆ ท่ี

เปลี ่ยนไปตลอดเวลา [8] การประมวลผลภาพสามารถ

ทราบขอมูลสภาพแวดลอมโดยใชเซนเซอรเพียงตัวเดียว 

โดยผูสรางสามารถใชหลักการประมวลผลภาพประมวลผล

เปนขอมูลตางๆสามารถนำภาพไปพัฒนาประมวลผลได

อยางหลากหลายตามวัตถุประสงคของผูใชงาน นอกจากน้ี

หุนยนตตองสามารถระบุสิ่งกีดขวางบริเวณหุนยนตสัญจร 

โดยเซ็นเซอรจำเปนตองมีความความละเอียดและมีความ

แมนยำสูง [9] บอกระยะหางระหวางหุนยนตและอุปสรรค

ท่ีขวางทางเดิน ดังน้ันบทความน้ีจึงนำเสนอการใชกลองเว็บ

แคมราคาถูกเพื ่อเปนเซ็นเซอรในการระบุตำแหนงของ

หุนยนตสำหรับเคลื่อนที่ภายในอาคาร ติดไวบริเวณมุมสูง

นอกตัวหุนยนตและสงสัญญาณ ไปยังไมโครคอนโทรลเลอร

และสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางจากการตรวจสอบดวย 

LiDAR เนื่องจากระบุส่ิงกีดขวางโดยรูปรางลักษณะไมได

เปนขอจำกัดในการตรวจสอบ เซนตเซอรสามารถบอก

ระยะหางระหวางหุ นยนตและอุปสรรคไดอยางแมนยำ 

หล ักการการทำงานของระบบกล องม ุมส ู ง ใช ห ลัก

ประมวลผลภาพ วิเคราะหตำแหนงหุนยนตในทันที โดย

สามารถใชกลองเว็บแคมราคาถูก มาประมวลผลภายนอก

ตัวหุนยนต และสงสัญญาณผานระบบไรสายดวย Wi-Fi ไป

ยังไมโครคอนโทรลเลอรที่เปนสมองสวนกลางในตัวหุนยนต

ไดรับทราบ ทำใหลดการใชงานทรัพยากรหนวยประมวลผล

กลางของไมโครคอนโทรลเลอร และการประมวลผลภาพ 

สามารถบอกระบุตำแหนงไดรวดเร็ว เพื่อนำภาพที่ได ไป

วิเคราะหตำแหนงของหุนยนตตลอดการเดินทาง  

 

2. วัสด ุอุปกรณ และวิธีการวิจัย  
เคร ื ่องม ือที ่ ใช ในระบบหุ นยนตเคล ื ่อนท่ี

อัตโนมัติเคลื่อนที่บนผิวเรียบ โครงสรางของระบบจะ

แบงออกเปน 2 สวน ไดแก 1. ระบบประมวลผลภาพ 

ระบบถูกยึดอยูกับท่ีเพ่ือทำการระบุตำแหนงของหุนยนต 

2. ระบบหุนยนตเคลื ่อนที่ จะเปนสวนของหุนยนตท่ี

สามารถเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายปลายทางที่กำหนดได 

ภายในระบบจะมีอุปกรณ และหนาท่ี ดังนี้ 



RMUTP Research Journal, Vol. 17, No. 1, January-June 2023                     105 
 

2.1 ระบบประมวลผลภาพ  

การประมวลผลภาพโดยจะใชกลองถายภาพจาก

มุมสูง พื ้นที ่ที ่กลองมองเห็น จะถูกถายออกมาเปน

รูปภาพโดยระบุขอบเขต และขนาดพื ้นที ่เปนขอมูล

พิกเซล เพื ่อกำหนดตำแหนงพิกัดของหุนยนตเปนคา

พิก ัด 2 มิต ิ อ ุปกรณของระบบประมวลผลภาพจะ

ประกอบดวย 3 สวน ไดแก 1.กลองเว็บแคม 2.ฐาน

กล อง และ 3.คอมพ ิว เตอร   โดยกล อง เว ็บแคม 

LOGITECH HD C525 1600x890 RGB24 จำนวนเฟรม 

30 fps มีหนาที่บันทึกภาพการเคลื่อนที่ของรถ และนำ

ภาพสงไปใหคอมพิวเตอรประมวลผลเพื่อระบุตำแหนง

การเคลื่อนที่ของรถ โดยกลองจะถูกติดตั้งไวดานบนที่มี

ความสูง 1.8 เมตร ความสูงจะมีผลตอความละเอียด

ขนาดพิกเซลของภาพ ระบบจะสามารถควบคุมการ

เคลื่อนท่ีของหุนยนต ใหอยูบริเวณตำแหนงที่กำหนดไม

เกิน 10 เซนติเมตร โดยติดกลองไว ดังรูปท่ี 1 เพ่ือ

มองเห็นสภาพแวดลอมโดยรอบที่หุนยนตเคลื่อนท่ี โดย

กล อง  1 ต ัว  จะครอบคล ุมพ ื ้ น ท่ีขนาด  216x122 

เซนติเมตร 

ในการประมวลผลภาพ หุนยนตเคลื่อนท่ีควรมี

เอกล ักษณ  เฉพาะเพ ื ่ อ ให สามารถแยกออกจาก

สภาพแวดลอมไดโดย หุนยนตมีพื้นหลังคาสีดำที่มีขนาด 

15x30 เซนติเมตร ติดไวดานบนตัวรถ ดังรูปท่ี 2 
 

2.2 การระบุพิกัดหุนยนต  

เพื่อใหทราบตำแหนงของตนเองในระหวางการ

เคลื่อนท่ี การระบุตำแหนงเปนงานที่สำคัญสำหรับการ

นำทางดวยหุ นยนตเคลื ่อนท่ีดวยระบบอัตโนมัติใน

สภาพแวดลอมที่ไมรูจัก [11] การใชภาพเพื่อทำหนาท่ี

ใหขอมูลสำหรับการเคลื่อนที่ของหุนยนตจะทำใหการ

เคลื่อนท่ีของหุนยนตสมบูรณย่ิงขึ้น [12] ในสภาวะแสงท่ี

เหมาะสมระบบสามารถรับรู ข อมูลภาพตอเนื ่องใน

สภาพแวดลอมเพื ่อระบุตำแหนงเปาหมายไดอยาง

แมนยำ [13] การทำงานของระบบการประมวลผล 

 

 
 

รูปที่ 1  กลองระบุตำแหนง 

 

 
 

 

 

 

 
 

รูปที่ 2 หุนยนตเคลื่อนท่ี 
 

ภาพ จำเปนตองเขียนโปรแกรมเพ่ือประมวลผลจากภาพ 

วิเคราะหระบุตำแหนงหุนยนต โดยระบบจะมีขั้นตอน

การทำงาน ดังนี้อินพุต : กลองเว็บแคมจะเชื่อมตอสง

ขอมูลภาพที่ถายไดเขาคอมพิวเตอรผานสาย USB เพ่ือ

ทำการประมวลผลภาพถายของหุ นยนตและระบุ

ตำแหนงการเคลื่อนที่ของหุนยนต การประมวลผลภาพ

จะใชโปรแกรม LabVIEW  

หนวยประมวลผลกลาง : คอมพิวเตอรจะรับ

ภาพจากกลองเว็บแคมและจะทำการประมวลผลภาพ

เพื่อระบุตำแหนงของหุนยนตในภาพโดยขั้นตอนการ

ประมวลผลภาพจะมี 5 ขั้นตอน ดังนี้ 

1. ปรับความสวางของภาพใหเหมาะสมตามสภาพแสง

บริเวณโดยรอบโดยปรับคา ความสวาง ความคมชัด และ 

แกมมา (Gamma) เพื่อใหภาพมองเห็นหุนยนตไดคมชัด

ขึ้น  

2. Threshold ปรับสภาพสีชิ้นงานแยกหุนยนตออกจาก

สิ่งแวดลอมโดยรอบ โดยปรับขอบเขตคาระบบสีของแสง 
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(RGB R: min, max: 0-255, G: min, max: 0-255, B: 

min, max: 0 – 122) ใหมีขนาด 32 บิต หลงัจากนั้นปรับ

ภาพใหมีขนาด 2 บิต เพ่ือปรับภาพใหอยูโทนสีขาวดำ  

3. กำจัดสิ่งรบกวนขนาดเล็กท่ียังเหลือออกจากชิ้นงาน  

4. ทำการระบุชิ้นงานโดยนำภาพตนแบบมาเปรียบเทียบ

กับภาพที่ไดจากกลอง โดยทำการเปรียบเทียบคาความ

คลายกันของภาพตนแบบและภาพจากที่กลองถายได

โดยอางอิงรูปทรง สีและขนาดของชิ้นงาน  แสดงจำนวน

ชิ ้นงานและประมวลผลระบุพิกัดเปนตำแหนง 2 มิติ 

(X,Y) หุ นยนตเพื ่อนำคาระบุตำแหนงไปควบคุมการ

เคลื ่อนที ่ของหุ นยนตเคล ื ่อนท่ีโดยสงข อม ูลไปให

ไมโครคอนโทรลเลอร  

5.การแสดงผลบนหนาจอคอมพิวเตอรแสดงกรอบ

สี่เหลี่ยมสีแดงรอบรูปวัตถุที่จับได และแสดงคาและระบุ

คาตำแหนงจุดศูนยกลางของชิ้นงานในรูปตัวเลขพิกเซล 

แสดงดังรูปท่ี 3 

เอาท พ ุต :  การแสดงผลระบ ุตำแหน งของ

หุนยนตไดจากการประมวลผลภาพจากคอมพิวเตอรจะ

ถูกส งไปยังบอรดไมโครคอนโทรลเลอร  ท ี ่ เป นตัว

ประมวลผลกลางของระบบหุ นยนตเคลื ่อนที ่ และ

ผูใชงานจะสามารถสังเกตเห็นพฤติกรรมการเคลื่อนท่ี

ของหุ นยนตผ านจอมอนิเตอรในคอมพิวเตอรแบบ

ประมวลผลใหทราบทันที เมื่อตองการเริ่มตนหรือหยุด

การทำงานของหุนยนตสามารถสั่งผานโปรแกรมจาก

คอมพิวเตอรได 

 

 
 

รูปที่ 3 การประมวลผลภาพ 

2.3 ระบบหุนยนตเคลื่อนที่  

การออกแบบโครงหุนยนตท่ีตองคำนึงถึง ทาทาง

การเคลื่อนที่ของหุนยนตตลอดการเดินทาง การเปลี่ยน

ทิศทางการเคลื่อนที่โดยการเลี้ยวอาจทำใหทิศทางการ

ควบคุมหุนยนตเปลี่ยนไปจากเดิม ลอที่มีลักษณะพิเศษ

สามารถทำใหหุนยนตเปลี่ยนทิศทางไดอยางราบรื่นจาก

การเคลื่อนที่ไปขางหนาและทำการเปลี่ยนทิศทางเปน

ดานซายหรือขวาไดอิสระ โดยไมตองทำการเลี้ยว การ

เคลื่อนที่ของหุนยนตดังกลาวจะทำใหหุนยนตสามารถ

เปลี่ยนทิศทางโดยมีตำแหนงคงที่ ลดปญหาการทำการ

เลี้ยวบริเวณหัวมุม ซ่ึงอาจจะมีพ้ืนท่ีจำกัดไมสามารถใหตี

วงในการเลี ้ยวหุ นยนตได ทำใหทิศในการควบคุมไม

เปลี่ยน และเปนขอไดเปรียบมากกวาการเลี้ยวเพราะ

การเลี้ยวจะทำใหเสียเวลา และทำใหตำแหนงกอนการ

เลี้ยวและหลังการเลี้ยวของหุนยนตคลาดเคลื่อนไปจาก

เดิม โดยโครงสรางหุนยนตเคลื่อนที่ ประกอบดวยโครง

แผนอลูมิเนียมมีความกวาง x ความยาว x ความสูง 

เทากับ 32x48x18 เซนติเมตร 

การขับเคลื่อนของหุนยนตโดยใชแบตเตอรร่ี 

12 โวลต เปนแหลงจายไฟฟากระแสตรง ใหกับอุปกรณ 

ดังนี้ บอรดไมโครคอนโทรลเลอร เซนเซอร TF02-Pro 

LiDAR บอรดขับมอเตอร และมอเตอร โดยมอเตอรจะมี

ทั้งหมด 4 ตัว แตละตัวจะเชื่อมติดกับ ลอของหุนยนตท่ี

มีขนาดเสนผานศูนยกลาง 9 เซนติเมตร 

 

 

 
 

รูปที่ 4 โครงหุนยนต 
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2.4 การทำงานในระบบหุนยนตเคลื่อนที่ 

หุนยนตเคลื ่อนที ่อัตโนมัติ เปนหุ นยนตที ่ รับ

สัญญาณจากเซนเซอร เพื ่อตรวจรู สภาพแวดลอมใน

รูปแบบตางๆ และนำคาที่ไดจากเซนเซอรสรางเงื่อนไข

ในการเคลื ่อนที ่ หุ นยนตเคลื ่อนที ่แบบอัตโนมัติ มี

สวนประกอบที่สำคัญ 3 สวน คือ หนวยรับขอมูลเขา 

(Input Unit) หนวยประมวลผล (Process Unit) และ

หนวยแสดงผล (Output Unit) และหุนยนตจะเคลื่อนท่ี

ไปตามเปาหมาย จำเปนตองตรวจสอบตำแหนงเพื่อระบุ

พิก ัดของหุ นยนตขณะเคลื ่อนที ่ไปยังจ ุดตางๆและ

หุนยนตรับขอมูลจากระบบประมวลผลภาพ และทราบ

ตำแหนงของตนเองตลอดเส นทางเคล ื ่อนท่ีจนถึง

เปาหมายท่ีกำหนด 
 

2.4.1 หนวยรับขอมูล 

หนวยรับขอมูลของระบบหุ นยนตเคลื ่อนท่ี

ตรวจสอบสภาพแวดลอมเพื่อเปนขอมูลในการควบคุม

ระบบ หุนยนตเคลื่อนท่ีจะไดรับสัญญาณจาก ระบบและ

อุปกรณดังนี้ 1.ระบบประมวลผลภาพ 2.เซนเซอรไลดา 
  

2.4.1.1 การหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

จำเป นอยางย ิ ่งท ี ่ห ุ นยนตเคล ื ่อนที ่จะตอง

สามารถเคลื่อนที่ไดอยางอิสระในสภาพแวดลอมที่มีสิ่ง

กีดขวาง การตรวจจับและหลบหลีกอุปสรรคเปนปญหา

ที่สำคัญและทาทายที่ตองพิจารณาในระบบการนำทาง

ใหหุนยนตเคลื่อนที่อยางปลอดภัย มีการนำเสนอวิธีการ

ตางๆ เพื่อแกปญหาการหลบหลีกสิ่งกีดขวางเซนเซอร

ไลดาสามารถบอกระยะหางระหวางวัตถุที ่อยู หนา

บริเวณดานหนาเซนเซอรโดยปลอยคลื่นใกลเคียงรังสี

อินฟราเรดเพื่อตรวจสอบวัตถุที่กีดขวางในบริเวณที่ทำ

การตรวจสอบเพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวางได กำหนดระยะ

ในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางกับระยะหางระหวางหุนยนต 

เมื่อเซนเซอรตรวจพบสิ่งกีดขวางที่มีระยะหางนอยกวา 

10 เซนติเมตร ใหหุนยนตเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศจากการ

เคลื่อนตัวไปดานหนาเปนสไลดดานขางแทน 
 

2.4.2 หนวยประมวลผล  

การวางแผนเสนทางสำหรับหุนยนตเคลื่อนที่จะ

ดำเนินการเพื่อกำหนดเสนทางการเคลื่อนที่ของหุนยนต

ตั้งแตเริ่มตนจนถึงปลายทาง ดวยอัลกอริธึมการเคลื่อนท่ี

ของหุนยนตในรูปแบบตางกัน อัลกอริธึมการเคลื่อนที่จะ

ทำการวางแผนเสนทางเพื่อกำหนดเสนทางที่เหมาะสม

ใหกับหุนยนตมุงสูเปาหมายอยางปลอดภัย ขอมูลตัวแปร

สถานะอินพุตทำหนาที ่กำหนดคาปจจุบันของตัวแปร

สถานะ (ตำแหนง ทิศทาง และอื่นๆ) เทียบกับเวลาใน

ขณะนั้น จากนั้นคาอินพุตเหลานี้จะถูกสงไปยังอัลกอริธึม

การวางแผนเสนทางเพื ่อใหหุ นยนต ตัดสินใจควบคุม

กำหนดทาทางการเคลื่อนที่ของหุนยนตจากจุดเริ่มตนท่ี

กำหนดไปยังจุดหมายปลายทาง จุดประสงคหลักของการ

วางแผนเสนทางคือเพื่อนำทางหุนยนตไปสูเปาหมายโดย

การตำแหนงปจจุบันของหุนยนตเคลื่อนที่ที่สัมพันธกับ

ตำแหนงปลายทาง ตำแหนงปจจุบันของหุนยนตเคลื่อนท่ี 

โดยจะมีขั ้นตอนการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ นยนต

เคลื่อนที่[14] ตำแหนงของหุนยนตเคลื่อนที่และตำแหนง

ปลายทางโดยใชพารามิเตอรดังนี้: 
 

[(Xd - Xc), (Yd - Yc)] ≤± 100        (1) 
 

โดยท่ี 

Xd = ตำแหนงหปลายทางท่ีกำหนด ตำแหนง X 

Xc = ตำแหนงขณะหุนยนตวิ่งไดจริงตำแหนง X 

Yd = ตำแหนงปลายทางท่ีกำหนด ตำแหนง Y 

Yc = ตำแหนงขณะหุนยนตวิ่งไดจริงตำแหนง Y 
 

2.4.3 ระบบนำทางหุนยนต 

หุนยนตจะสามารถเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายไดถา

หุนยนตสามารถระบุตำแหนงของตนเอง รูสภาพแวดลอม

โดยรอบ และระยะจุดหมายปลายทางที่กำหนด ดังนั้น 

การทำงานของระบบนำทางจำเปนตองทราบตำแหนงใน

ขณะที่หุ นยนตคลื ่อนที่ (Xc, Yc) ตลอดเสนทางเดินคา

ตำแหนงปจจุบัน และตำแหนงจุดหมายปลายทางของ
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หุนยนต (Xd, Yd) ที่ผู ใชงานตองการใหหุ นยนตไปถึง

เปาหมาย เพื่อสรางแผนที่ในการเคลื่อนที่ของหุนยนต 

หลักการออกแบบการเคลื่อนที่ของหุนยนตใชสำหรับนำ

ทางเสนทางหุนยนต โดยประกอบดวย 6 ขอ ดังนี้ 

1) หุนยนตเคลื่อนที่ตรงไปดานหนาในทิศทาง

แกน X เมื่อเปาหมายและหุนยนตเคลื่อนที่ (Xd - Xc) มี

คาเปนบวก 

2) หุนยนตเคลื่อนที่ตรงไปดานหลังในทิศทาง

แกน -X เมื่อเปาหมายและหุนยนตเคลื่อนที่ (Xd - Xc) 

มีคาเปนลบ 

3) หุ นยนตเคลื ่อนที่ในแนวแกน X จนกระท่ัง

ระยะหางระหวางตำแหนงของหุนยนตเคลื ่อนที ่และ

ตำแหนงเปาหมายนอยกวาหรือเทากับ ± 100 พิกเซล 

จากนั้นหุนยนตจะหยุดการเคลื่อนท่ี เพ่ือเปลี่ยนทิศทาง 

4) หุนยนตเคลื่อนที่ไปทางดานขวาเมื่อผลของ

ระยะทางในทิศทางแกน Y ระหวางเป าหมายและ

หุนยนตเคลื่อนท่ี (Yd - Yc) มีคาเปนบวก 

5) หุนยนตเคลื่อนที่ไปทางดานซายเมื่อผลของ

ระยะทางในทิศทางแกน -Y ระหวางเปาหมายและ

หุนยนตเคลื่อนท่ี (Yd - Yc) มีคาเปนลบ 

6) ห ุ นยนต จะเคล ื ่ อนท ี ่ ไปในแนวแกน Y 

จนกระทั ่งระยะหางระหวางตำแหนงของหุ นยนต

เคลื่อนที่และตำแหนงเปาหมายนอยกวาหรือเทากับ ± 

100 พิกเซล หลังจากนั้นหุนยนตจะหยุดการเคลื่อนท่ี 
 

หมายเหตุ: ถาหุนยนตเจอสิ่งกีดขวางหุนยนตจะ

ทำการหลบสิ่งกีดขวางโดยเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่ของ

หุนยนตดังนี้ 

1) หุนยนตจะเคลื่อนท่ีจากดานหนาเปนดานขวา 

เม่ือ (Ym - Yc) มีคาเปนบวก  

2) หุนยนตจะทำการเคลื ่อนท่ีเปลี ่ยนทิศจาก

ดานหนาเปนไปดานซาย เม่ือ (Ym - Yc) มีคาเปนลบ 

Ym = ตำแหนงคา Y กึ่งกลางเฟรมกลอง 

เมื่อตรวจไมพบสิ่งกีดขวางหุนยนตจะเคลื่อนท่ี

เปลี่ยนทิศไปดานหนาจนกวาจะถึงจุดท่ีกำหนด 

2.4.4 เอาทพุต  

การคนหาเสนทางใหหุนยนตเคลื่อนที่เดินทาง

จนถึงเปาหมายอยางปลอดภัยเปนขอกำหนดเบื้องตน 

ของการควบคุมหุ นยนตเคลื ่อนที่อัตโนมัติการบังคับ

ทาทางเพื ่อใหห ุ นยนตเคล ื ่อนท่ีไดอย างถ ูกต องมี

ความสัมพันธโดยตรงที ่ทำใหหุ นยนตเคลื ่อนที ่ไปยัง

เปาหมายท่ีตองการได  
 

ตารางที่ 1 การควบคุมทิศทางของหุนยนตเคลื่อนท่ี 

การทำงาน 
มอเตอร 

หนา หลัง ซาย ขวา 

เดินหนา Low Low 
High 

(CW) 
High 

(CW) 

ถอยหลัง Low Low 
High 

(CCW) 
High 

(CCW) 

เดินซาย 
High  

(CW) 
High 

(CW) 
Low Low 

เดินขวา 
High  

(CCW) 
High 

(CCW) 
Low Low 

หยุด Low Low Low Low 
 

จากตารางที ่  1 การควบคุมการเคลื ่อนที ่ของ

หุนยนตเปนฟงกชัน บังคับทาทางการเคลื่อนที่ในรูปแบบ

ตางๆ โดยจะควบคุมการหมุนของมอเตอร 4 ตัว ที่ติดอยู

กับลอ เพื ่อใหหุ นยนตเคลื ่อนที ่ไปยังเปาหมายได การ

เคล่ือนท่ีของหุนยนตประกอบดวย 5 ฟงกชัน โดย High จะ

แสดงสถานะที่มอเตอรทำงาน Low คือมอเตอรไมหมุน 

CW คือมอเตอรหมุนตามเข็มนาิกา และ CCW มอเตอร

หมุนทวนเข็มนาิกา การทำงานไดแก เคล่ือนท่ีไปดานหนา 

ถอยหลัง ด านซาย และขวา และหยุด โดยจะม ีการ

ออกแบบควบคุมการหมุนของลอ 4 ลอ  โดยเคลื่อนที่ดวย

ความเร็วประมาณ 30 เซนติเมตรตอวินาที  
 

2.4.5 การทำงานระหวางระบบการประมวลผลภาพและ

ระบบหุนยนต 

การทำงานระหวางระบบการประมวลผลภาพ และ

ระบบหุนยนตเคลื่อนที่จะสื่อสารผานระบบสัญญาณWi-Fi 
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แบบไรสาย โดยมีการสื่อสารระหวาง คอมพิวเตอรในระบบ

ประมวลผลภาพ และบอรดไมโครคอนโทรล เลอรใชเปน

หนวยประมวลผลสำหรับหุนยนตเคลื่อนที่ โดยมีหลักการ

ทำงานดังน้ี 1. หุ นยนตจะสามารถเคลื ่อนที่อัตโนมัติอยู

ภายในพื ้นที ่ที ่กลองสามารถมองเห็น 2.กลองทำหนาท่ี

ถายภาพสงไปยังคอมพิวเตอรเพื่อใหคอมพิวเตอรทำการ

ประมวลผลภาพและระบุตำแหนงหุนยนตเคลื่อนที่ 2 มิติ 

(X, Y) หลังจากคอมพิวเตอรทำการประมวลผลภาพเพ่ือ

ระบ ุตำแหน  งของห ุ  นยนต   3. ข อม ู ลจะถ ู กส  ง ให

ไมโครคอนโทรลเลอรผานสัญญาณแบบไรสาย เพื ่อเปน

สัญญาณอินพุตของการออกแบบเสนทางเดินของหุนยนต

ใหสามารถเคลื่อนที่ตามระบบเดินทางโดยควบคุมมอเตอร

ใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามอัลกอริธึมที่ผู ใชงานออกแบบ ใน

ระหวางการเดินทางของหุนยนตระบบประมวลผลภาพจะ

ทำการประมวลผลตำแหนงหุนยนตอยางตอเนื่อง ทำให

ทราบพิกัดการเคลื่อนที่ของหุนยนตตลอดเวลา และเม่ือ

หุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวางบริเวณดานหนา หุนยนตจะทำ

การเคล ื ่อนหลบหลีกส ิ ่งก ีดขวาง และเด ินทางต อไป

จนกระท่ังหุนยนตเคล่ือนท่ีถึงเปาหมายท่ีกำหนด 

 
 

รูปที่ 5 ระบบการทำงาน 
 

3. ผลการทดลอง  
การทดสอบโดยเริ ่มจากการระบบประมวลผล

ภาพ กำหนดจุดเริ่มตนท่ีแตกตางกัน 4 จุด คือ A(6, 17), 

B(115, 20), C(4, 203), D(115, 199)  โดยมีเปาหมาย

ใหหุนยนตเคลื่อนท่ีไปยังบริเวณกึ่งกลาง Z(60,108)  รูป

ที่ 6 จากการทดสอบ เมื่อนำหุนยนตไปวางไวตำแหนง

หัวมุม ทั้ง 4 ดาน ระบบประมวลผลภาพสามารถระบุ

ตำแหนงของหุ นยนตตลอดเสนทางเดินและสงไปยัง

ไมโครคอนโทรลเลอรเพื ่อบังคับใหหุ นยนตวิ ่งไปถึง

จุดหมายที่กำหนดได ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ของ

หุ นยนตเมื ่อใหจุดเริ ่มตนที ่แตกตางกัน แตหุ นยนต

สามารถเคลื่อนท่ีจุดหมายท่ีกำหนดไดแสดงดังรูปท่ี 7 
 

 
 

รูปที่ 6 ตำแหนงการเคลื่อนท่ีรูปแบบท่ี 1 

 
 

 
 

รูปที่ 7 วิถีการเคลื่อนท่ีของหุนยนตการทดลองท่ี 1 
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รูปที่ 7 วิถีการเคลื่อนท่ีของหุนยนตการทดลองท่ี 1 (ตอ) 

 

3.2. การทดสอบที่ 2 การหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

ทดสอบหุนยนตเคลื่อนท่ีทำการหลบหลีกสิ่งกีด

ขวางกำหนด จุดท่ี 1 จุดเริ่มตนตำแหนง A(8, 117) และ

จุดหมาย C(108, 203) ดังรูปท่ี 8 
 

 
 

รูปที่ 8 ตำแหนงการหลบหลีกรูปแบบท่ี 1 

 

 
 

 

 

 

 

 

 
 

รูปที่ 9 การเคลื่อนท่ีหลบหลกีรูปแบบท่ี 1 

 

การทดสอบครั้งที่ 1 หุนยนตทำการเคลื่อนที่ตรง

ไปดานหนาเมื่อหุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวางอยูบริเวณ

ทางเดิน จากรูปที ่  9 ชวงเวลาประมาณ 1-3 ว ินาที 

ห ุ นยนต สามารถหลบหล ีกส ิ ่ งก ีดขวาง 20x20x20 

เซนติเมตร มาทดสอบ กราฟคา Y จะมีการเปลี ่ยนคา

เพิ ่มขึ ้นจากเดิม เนื ่องจากหุ นยนตเปลี ่ยนทิศทางการ

เคลื่อนที่จากการเคลื่อนที่ไปดานหนาเปลี่ยนทิศเปนดาน

ซายมือ เมื ่อคา X อยูในตำแหนงที ่กำหนด หุนยนตจะ

เปลี ่ยนทิศทางการเคลื ่อนที ่ตามเงื ่อนไขโปรแกรมการ

ออกแบบ อัลกอลิธึม  

จุดท่ี 2 จุดเริ่มตนตำแหนง B(12, 200) และ

จุดหมายตำแหนง C(108, 203) ดังรูปท่ี 10 

 

 
 

 รูปที่ 10 ตำแหนงการหลบหลีกรูปแบบท่ี 2 

เปลี่ยนทิศทางความเร็ว

นอยกวาเจอสิ่งกีดขวาง

ความชันนอยกวา 
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รูปที่ 11  การเคลื่อนท่ีหลบหลีกรูปแบบท่ี 2 
 

การทดสอบครั้งท่ี 2 หุนยนตทำการเคลื่อนท่ีตรง

ไปดานหนาเมื่อหุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวางอยูบริเวณ

ทางเดิน จากรูปที่ 11 ชวงเวลาประมาณ 500 -2500  

มิลลิวินาที หุนยนตสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวาง กราฟ

คา Y จะมีการเปลี่ยนแปลงคาลดลงจากเดิมเนื่องจาก

หุนยนตเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่จากการเคลื่อนที่ไป

ดานหนาเปลี่ยนทิศเปนดานขวามือ(คาลดลง) เมื่อคา X 

อยูในตำแหนงที่กำหนด หุนยนตจะเปลี่ยนทิศทางการ

เคลื่อนที่ตามเงื่อนไขโปรแกรมการออกแบบ เมื่อสังเกต

กราฟคา Y โดยหุนยนตจะเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่ไป

ดานซาย(คาเพิ่มขึ้น) ชวงเวลาประมาณ 2500 -3500  

มิลลิวินาที เพื่อเคลื่อนตัวไปยังจุดหมายที่กำหนดตาม

การออกแบบระบบไดอยางปลอดภัย 

 
3.3 การขยายพื้นที่การเคลื่อนที่ 

เปนการเพิ่มพื้นที่ของระบบการมองเห็นโดยเพ่ิม

จำนวนกลองเปน 2 ตัว อาณาเขตพ้ืนท่ีในการเคลื่อนท่ีของ

หุนยนตจะขึ้นอยูกับ ระดับความสูงและความละเอียดของ

กลอง โดยหุนยนตจะสามารถเคลื่อนท่ีภายในพ้ืนท่ีท่ีกลอง

ถายรูปได ซึ ่งพื ้นที ่ในการเคลื่อนที่ของหุนยนตอาจไม

ครอบคลุมพื้นที่ทั้งหมดที่ตองการ ดังนั้นการเพิ่มจำนวน

กลองจึงเปนอีกทางเลือกหนึ่งที่สามารถเพิ่มพื้นที่และทำ

ใหหุนยนตเคลื่อนท่ีในพ้ืนท่ีท่ีกวางมากขึ้น 

 

 
 

รูปที่ 12 ระยะหางระหวางกลอง 
 

กำหนดใหจุดเริ่มตนเปนจุดจากกลองที่ 1 และ

จุดหมายปลายทางเปนจุดจากกลองที ่  2 ระหวาง

ทางเดินที่หุนยนตเคลื่อนที่ไป จะพบสิ่งกีดขวางขนาด

20x20x20 เซนติเมตร ในพื้นที่ กลองตัวที่ 1 และกลอง

ตัวที ่ 2 โดยกำหนดใหการทดลองที่ 1 จุดเริ ่มตนที่ 1 

ตำแหนง (7, 16) (กลองตัวที ่ 1) และจุดหมาย (108, 

203) (กลองตัวที่ 2) โดยกลองตัวที่ 1 และและกลองตัวท่ี 

2 ภาพท่ีไดจะมีชองวางหางกันบริเวณรอยตอ ดังรูปท่ี 13  
 

 
 

รูปที่ 13 การเคลื่อนท่ีกลอง 2 ตัว รูปแบบท่ี 1 

X Y 
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รูปที่ 14 การเคลื่อนท่ีกลอง 2 ตัว รูปแบบท่ี 2 

 

การทดลองท่ี 2 เปลี่ยนจุดเริ่มตนในการเคลื่อนท่ี

แตกำหนดจุดปลายไวตำแหนงเดิม โดยระหวางการ

เคล ื ่อนที ่ของหุ นยนตเคล ื ่อนที ่จะพบสิ ่งก ีดขวาง

20x20x20 เซนติเมตร ในพื้นที่กลองตัวที่ 1 และกลอง

ตัวที ่ 2 โดยกำหนดใหการทดลองที่ 2 จุดเริ ่มตนที่ 1 

ตำแหนง (14, 201) (กลองตัวที่ 1) และจุดหมาย (108, 

203)  (กลองตัวท่ี 2) ดังรูปท่ี 14  

จากผลการทดลองดังรูปที่ 13 หุนยนตเคลื่อนท่ี

จากจุดเริ่มตนเมื่อหุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวางหุนยนต

จะทำการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ กราฟคา Y จะมี

คาสูงขึ้น ในชวงเวลาประมาณ 750 มิลลิวินาที หลังจาก

นั้นหุนยนตจะทำการเดินหนาตอไป เมื่อไดระยะทางใน

แนวแกน x ที ่กำหนดหุ นยนตจะเปลี ่ยนทิศทางการ

เคลื่อนที่ ในชวงเวลาประมาณ 3000 มิลลิวินาที กราฟ 

 

                

 
รูปที่ 15 วิถีการเคลื่อนท่ีกลอง 2 ตัว รูปแบบท่ี 1 

 

 

 
 

รูปที่ 16 วิถีการเคลื่อนท่ีกลอง 2 ตัว รูปแบบท่ี 2 
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คา Y จะมีคาเพ่ิมขึ้น ดังรูปท่ี 15 ก) จนถึงคาท่ีจุด m ซ่ึง

เปนรอยตอระหวางกลองตัวที่  1 และกลองตัวที่ 2 จาก

รูปที่ 15 ข)  เปนการแสดงการเคลื่อนที่ของหุนยนตที่ได

จากกลองตัวที ่ 2  เมื ่อหุ นยนตเจอสิ่งกีดขวางที่เวลา

ประมาณ 2000 วินาที หุนยนตจะเคลื่อนที่หลบสิ่งกีด

ขวางเปลี ่ยนทิศการเคลื ่อนที ่เป นซาย หลังจากนั้น

หุ นยนตจะทำการเดินหนาตอไป เมื ่อไดระยะทางใน

แนวแกน x ที ่กำหนดหุ นยนตจะเปลี ่ยนทิศทางการ

เคลื่อนที่ ในชวงเวลาประมาณ 2750 มิลลิวินาที กราฟ

คา Y จะมีคาเพิ่มขึ้น จนกระทั่งหุนยนตเคลื่อนที่ไปยัง

เปาหมายอยางปลอดภัย และเมื ่อเปลี ่ยนตำแหนง

จ ุดเร ิ ่มต นจากผลการทดลองดังร ูปที ่  14 หุ นยนต

เคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนเมื่อหุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวาง

หุนยนตจะทำการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ กราฟคา 

Y จะมีคาลดลง ในชวงเวลาประมาณ 1000 มิลลิวินาที 

หลังจากนั ้นหุ นยนตจะทำการเดินหนาตอไป เมื ่อได

ระยะทางในแนวแกน x ที่กำหนดหุนยนตจะเปลี่ยนทิศ

ทางการเคลื่อนท่ี ในชวงเวลาประมาณ 2500 มิลลิวินาที 

กราฟคา Y จะมีคาลดลง ดังรูปที่ 16 ค) จนถึงคาที่จุด 

m ซ่ึงเปนรอยตอระหวางกลองตัวท่ี  1 และกลองตัวท่ี 2 

จากรูปท่ี 16 ง) เปนการแสดงการเคลื่อนท่ีของหุนยนตท่ี

ไดจากกลองตัวท่ี 2  เมื่อหุนยนตเจอสิ่งกีดขวางที่เวลา

ประมาณ 1500 มิลลิวินาที หุนยนตจะเคลื่อนที่หลบสิ่ง

กีดขวางเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่เปนซาย หลังจากนั้น

หุ นยนตจะทำการเดินหนาตอไป เมื ่อไดระยะทางใน

แนวแกน x ที ่กำหนดหุ นยนตจะเปลี ่ยนทิศทางการ

เคลื่อนที่ ในชวงเวลาประมาณ 2750 มิลลิวินาที กราฟ

คา Y จะมีคาเพิ่มขึ้น จนกระทั่งหุนยนตเคลื่อนที่ไปยัง

เปาหมายอยางปลอดภัย จากผลการทดลองหุ นยนต

สามารถเคลื่อนที่จากจุดเริ่มตนกลองตัวที่ 1 จับภาพ ไป

ยังจุดหมายปลายทางยังกลองตัวที่ 2 ได เมื่อใชกลอง

เพ่ิมขึ้นจะทำใหหุนยนตสามารถเคลื่อนท่ีไดในบริเวณท่ีมี

ขนาดพื ้นที ่กว างขึ ้น โดยหุ นยนตสามารถเคลื ่อนท่ี

อัตโนมัติไปยังเปาหมายที่กำหนด โดยสามารถกำหนด

จุดการเคลื ่อนที ่ของหุ นยนตภายในขอบเขตที ่กลอง

มองเห็นได นอกจากนี้เมื่อหุนยนตตรวจพบสิ่งกีดขวาง

หุนยนตก็สามารถเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขวางและเดิน

ไปยังเปาหมายท่ีกำหนดไดอยางปลอดภัย 

จากการทดสอบทั ้งหมดเมื ่อนำมาเขียนเปน

ตารางเพื่อดูระยะในการเคลื่อนที่ไปถึงหมายที่กำหนด 

จะแสดงไดดังตารางท่ี 2 
 

ตารางที่ 2 ตำแหนงการเคลื่อนท่ีของหุนยนต 

ทดลอง จุด  เปา (x, y) X Y 

  1 Start A (61, 108) 

  

  

  

64 107 

Start B 64 105 

Start C 58 108 

Start D 64 109 

  2 Obstruct A (108,203) 

  

111 200 

Obstruct B 107 200 

  3 2 Cam A (230,203)  

  

231 201 

2 Cam B 227 201 
 

จากตารางที ่ 2 การเคลื ่อนที ่ของหุ นยนต

เคลื่อนที่อยูในบริเวณที่กำหนด โดยมีความคลาดเคลื่อน

ไมเกิน 10 ซม. ตามกำหนด 

 

4. อภิปรายผลและสรุป  
จากการทดลองที ่ใหจุดหมายปลายทางอยู

บริเวณกลาง โดยทำการเปลี ่ยนจุดเร ิ ่มตนและการ

ทดลองในการหลบหลีกสิ ่งกีดขวางไดทำการเปลี ่ยน

จุดหมายจากจุดกึ ่งกลางใหมาอยู บริเวณ ปลายมุม

ดานซายระบบสามารถเปลี่ยนจุดเริ่มตน และจุดหมาย

ปลายทาง หุนยนตสามารถเคลื่อนที่อัตโนมัติหลบหลีก

สิ ่งกีดขวางได ระบบสามารถระบุตำแหนงของตนเอง 

และเมื ่อพบเจอสิ ่งกีดขวางบริเวณดานหนาหุนยนต

สามารถระบุตำแหนงเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศทางโดยไมตอง

ทำการเลี ้ยวการสไลดไปดานขางเพื ่อหลบหลีกสิ ่งกีด
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ขวางทำใหไมตองเสียเวลาในการเลี้ยว และทำใหกำหนด

ทิศการเคลื่อนที่ไมเปลี่ยนแปลง สงผลใหการอัลกอริธึม

ของหุนยนตงายยิ ่งขึ ้น หุนยนตสามารถเคลื่อนที่โดย

หุ นยนตจะเคลื ่อนที ่ไปในแนวตั ้ง (X) กอนเมื ่อไดคา

ตามที่กำหนดจึงเคลื่อนที่ไปในแกนนอน (Y)  นอกจากนี้

ระบบประมวลผลภาพสามารถระบุตำแหนงหุ นยนต 

และเซนเซอรสามารถระบุส ิ ่งก ีดขวางที ่อยู บริเวณ

ด  า นหน  า ขอ ง ห ุ  น ยนต เ พ ื ่ อ ส  ง ส ั ญญาณไ ป ยั ง

ไมโครคอนโทรลเลอรเพื ่อใหหุ นยนตหลบหลีกสิ ่งกีด

ขวางและเดินทางไปถึงเปาหมายไดอยางปลอดภัย ถึงแม

ยายตำแหนงจุดเริ่มตน หรือเปลี่ยนตำแหนงเปาหมายใน

การเคลื่อนที่หุนยนตสามารถเคลื่อนที่ไปยังเปาหมายได

อยางปลอดภัย ระยะความสูงของกลองจะสงผลตอ

ความละเอียดตำแหนง ถาติดกลองบริเวณที ่ส ูงข้ึน

หุ นยนตจะมีบริเวณการเคลื ่อนที ่ที ่มากขึ ้นแตความ

ละเอียดในการกำหนดพิกัดของหุ นยนตจะลดลง ใน

อนาคตจะศึกษาในการทดสอบสิ ่งกีดขวางที่สามารถ

เคลื่อนที่ได และพัฒนาอัลกอริธึมใหหุนยนตสามารถหา

หนทางท่ีสั้นท่ีสุดในการเคลื่อนท่ี และใชระบบการเรียนรู

การสอนใหระบบคอมพิวเตอรทำการเรียนรู ไดดวย

ตนเอง เขามาชวยใหระบบจดจำลักษณะของหุนยนต 

เพื่อลดขอจำกัดในเรื่องแสงที่ทำใหมีผลกับการระบุวัตถุ

ของกลอง และมีสิ่งกีดขวางมากกวา 1 แบบ เพื่อพัฒนา

ระบบหุ นยนตเคลื ่อนที ่อ ัตโนมัติภายในอาคาร โดย

สามารถสงของจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่ง ในสถานท่ี

โรงพยาบาล รานอาหาร หรือภายในสำนักงาน และ

สามารถนำไปพัฒนาระบบหุนยนตเคลื่อนที่ ที่สามารถ

ระบุตำแหนงโดยใชภาพจากกลองเว็บแคมแทนการสราง

แผนท่ีจำลองได   
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