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บทคดัย่อ 
งานวิจยัน้ีเป็นการศึกษาและพฒันาระบบการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต์ดว้ยฟัซซีลอจิก กฎฟัซซีท่ีไดจ้ากการออกแบบถูก
นาํมา ใชใ้นการวเิคราะห์การเรียนรู้เส้นทางการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนตท่ี์ควบคุมดว้ยฟัซซีลอจิก การเรียนรู้ของหุ่นยนตจ์ะ
ใชต้วัตรวจจบัแบบอินฟราเรดเซนเซอร์มาตรวจจบัวตัถุและ
อ่านค่าระยะของวตัถุซ่ึงใช้ในการอา้งอิงตาํแหน่งในการ
เคล่ือนท่ีและในส่วนฮาร์ดแวร์จะใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์
ตระกลู PIC 16F877 เป็นตวัควบคุมหลกัและกฎฟัซซีจะใช้
ในการควบคุมการตดัสินใจเดินตามเส้นทางดว้ยตวัเองได ้
โดยปราศจากการควบคุมจากมนุษย  ์จากผลการวิจัยและ
พฒันาระบบการเคล่ือน ท่ีของหุ่นยนตด์ว้ยฟัซซีลอจิกพบวา่
หุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีสามารถใชข้อ้มูลท่ีไดจ้ากการตรวจจบัวตัถุ
มาประยุกต์ใช้กับกฎฟัซซีแล้วนําไปควบคุมให้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีไดอ้ยา่งถกูตอ้ง 
 
Abstract 
This research is to study and develop the mobile robot 
system with fuzzy logic. The fuzzy rules from the custom 
design are need for analyzing the directional mobility. The 
learning process of the robot is done by data from the 
infrared sensors through fuzzy logic. The direction and 
distance of the obstacle will be detected as the reference 
for the mobile. On the hardware, PIC 16F877 micro- 
controller is usual as the premise controller. The decision 
to make the move is done by fuzzy logic without human 

interface. The result of this research and development 
shows that the robot can be able to use data from sensors to  
fuzzy logic. The mobility of the robot is controllable 
correctly.   
 
1. บทนํา 
งานวิจยัน้ีมุ่งเนน้ในการศึกษาการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตโ์ดย
สามารถนาํเอาหุ่นยนตไ์ปประยกุตใ์ชก้บังานทางดา้นปัญญา 
ประดิษฐ์ ฟัซซีลอจิกเป็นศาสตร์ดา้นการคาํนวณท่ีเขา้มามี
บทบาทมากข้ึน ทฤษฎีฟัซซีเซตเป็นอีกแนวทางหน่ึงซ่ึง
สามารถนาํมาใชใ้นแบบจาํลองเพื่อช่วยในการตดัสินใจใน
การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตโ์ดยใชก้ฎเกณฑห์รือเง่ือนไขแบบ
ฟัซซีแทนฟังกช์ัน่ท่ีมีความซบัซอ้นไม่เป็นเชิงเส้น การสร้าง
ฐานความรู้โดยกาํหนดตวัแปรในรูปแบบภาษา เช่น มาก 
นอ้ย ปานกลาง ดว้ยเหตุน้ีจึงไดมี้แนวคิดท่ีจะทาํการวิจยัเพ่ือ
ปรับ ปรุงประสิทธิภาพการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดว้ยฟัซซี
ลอจิก เน่ืองจากพฤติกรรมทางดา้นพลศาสตร์ของหุ่นยนตมี์
ความซับซ้อนและไม่แน่นอนของตัวแปรเกิดข้ึนขณะท่ี
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โดยส่วนใหญ่การทาํงานของมอเตอร์จะ
เป็นแบบเปิด-ปิดธรรมดาไม่มีระบบชะลอความเร็วของ
มอเตอร์ท่ีมีประสิทธิภาพดงันั้นงานวิจยัน้ีจึงไดมี้การศึกษา
ควบคุมความ  เ ร็วมอเตอร์ด้วยฟัซซีลอจิก  ซ่ึงระบบจะ
ควบคุมความเร็วในการเพ่ิมหรือลดแบบเป็นลาํดบัตามตวั
แปรของระยะทางท่ีตอ้งการและหุ่นยนต์สามารถเล้ียวซ้าย
หรือขวาไดอ้ยา่งนุ่ม นวลและมีประสิทธิภาพมากยิง่ข้ึน 
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2. ทฤษฎแีละความรู้พืน้ฐาน 
2.1 พฤตกิรรมของหุ่นยนต์  
ในการออกแบบระบบหุ่นยนต์ส่ิงท่ีสําคญัคือการใส่พฤติ 
กรรมให้กบัหุ่นยนต์ เช่น การเคล่ือนท่ี การหยุด การหลบ
และหลีกส่ิงกีดขวาง ซ่ึงพฤติกรรมพ้ืนฐานเหล่าน้ี จะตอ้งมี
สําหรับหุ่นยนต์ (สุชิน มุขศรี, 2550) ดงันั้นเพ่ือให้เขา้ใจ
รูปแบบพฤติกรรมของหุ่นยนต์ เราสามารถเขียนรูปแบบ
แสดงพฤติกรรมได้ดังรูปท่ี 1 ประกอบด้วยส่วนนําเข้า 
(input) จะคอยตรวจสอบสภาวะแวด ลอ้ม ของหุ่นยนต์
ตามท่ีกาํหนดไว ้ส่วนการตดัสินใจ (Decision) เป็นการนาํ
ขอ้มูลท่ีได้จากส่วนแรกมาวิเคราะห์ข้อมูลแลว้ตดั สินใจ
เลือกเส้นทางตาม ท่ีกาํหนดไว  ้และส่วนการตอบสนอง 
(Response) เม่ือนาํเอาตพ์ุตของแต่ละพฤติกรรมมารวมกนั
จะไดผ้ลตอบสนองรวมสําหรับหุ่นยนต์ขณะช่วงเวลาและ
สภาพแวดลอ้มหน่ึงๆ ใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ีไปตามท่ีตอ้งการ
ได ้(Bruce, P.L., 1997) 
 

 
 

รูปที่ 1 พฤติกรรมของหุ่นยนตเ์พ่ือทาํการตดัสินใจ 
 
3. วธีิดาํเนินการวจิัย 
3.1 การออกแบบพฤติกรรมพืน้ฐาน 

3.1.1 พฤติกรรมการหลบส่ิงกีดขวาง (Avoidance 
Obstacle Behavior) เป็นพฤติกรรมท่ีใชข้อ้มูลตวัตรวจวดั
กาํเนิดฟัซซีเซต มีขั้นตอนการทาํงานดงัน้ีคือตรวจค่าระยะ 
ห่างจากวตัถุดา้นหนา้, หลบหลีกส่ิงกีดขวางถา้วตัถุใกลก้วา่
ระยะหลบ, เล้ียวขวาถา้มีส่ิงกีดขวางอยูด่า้นหนา้ซ้ายและ
เล้ียวซา้ยถา้มีส่ิงกีดขวางอยูด่า้นหนา้ขวาและถา้มีส่ิงกีดขวาง

อยู่ใกลก้ว่าค่าระยะฉุกเฉินให้ยกเลิกพฤติกรรมน้ี ตามท่ีได้
ออกแบบผงังานการทาํงาน ดงัรูปท่ี 2 และรูปท่ี 3 

3.1.2 พฤติกรรมการหยดุฉุกเฉิน (Emergency 
Behavior) เป็นพฤติกรรมท่ีข้ึนกบัค่าระยะปลอดภยัคือ หยดุ
เคล่ือนท่ีถา้ส่ิงกีดขวางใกลก้วา่ระยะปลอดภยัและสามารถ
ถอยหลงัได ้

 
 

รูปที่ 2 ผงังานของโปรแกรมหลกั 
 

 
 

รูปที่ 3 ผงังานการทาํงานฟังกช์ัน่หลบหลีก 



วิศวกรรมสารฉบบัวิจยัและพฒันา ปีท่ี 24 ฉบบัท่ี 2 พ.ศ. 2556         RESEARCH AND DEVELOPMENT JOURNAL VOLUME 24 NO.2, 2013 
 

31 
 

3.2 โครงสร้างของระบบ 
โครงสร้างการทาํงานของโครงงานน้ี ไดอ้อกแบบไวโ้ดย
อาศยัการการอ่านค่าจากตรวจจบัส่ิงกีดขวางของเซนเซอร์
แล้วส่งสัญญาณไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์ (วชัรินทร์, 
2545) เพ่ือท่ีจะทําการประมวลผลแล้วส่งสัญญาณพลัส์
ให้กบัไดร์ฟเวอร์มอเตอร์ เพ่ือท่ีจะไปควบคุมมอเตอร์ตาม
บลอ็กไดอะแกรมดงัรูปท่ี 4 

 

 
 

รูปที่ 4 บลอ็กไดอะแกรมการทาํงานของระบบ 
 
3.3 การออกแบบลกัษณะโปรแกรมฟัซซี 
หุ่นยนต์จะถูกควบคุมการหลบหลีกดว้ยการจบัระยะส่ิงกีด
ขวางขา้งหน้าโดยอินฟราเรดเซนเซอร์ดา้นซ้าย (Sensor1) 
อินฟราเรดเซนเซอร์ดา้นหน้า (Sensor2) และอินฟราเรด
เซนเซอร์ดา้นขวา (Sensor3) การควบคุมการเคล่ือนท่ีโดย
ระบบควบคุมแบบฟัซซีการจบัดา้นหนา้และดา้น ขา้งตั้งไว ้
30 เซนติเมตร แต่จะเล้ียวในระยะ 15 เซนติ เมตร เม่ือ
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีเขา้น้อยกว่า 15 เซนติเมตร หุ่นยนต์จะ
เคล่ือนท่ีถอยหลงัตามระยะควบคุมแบบฟัซซีดงัรูปท่ี 5 
 

 
 

รูปที่ 5 ผงังานการควบคุมหุ่นยนตด์ว้ยการควบคุมแบบฟัซซี 
         

การควบคุมทางดา้นเอาตพ์ุตของการเคล่ือนท่ีไปขา้ง หนา้จะ
ไดเ้อาตพ์ุต 5 ตวัแปร คือ Move Very Fast, Move Fast, 
Move Forward, Move Slow, Move Very Slow  และการ
ควบคุมทางดา้นเอาตพ์ุตของการเล้ียวซ้าย การเล้ียวขวาและ
ถอยหลงัไดต้วัแปรอีก 6 ตวั คือ Move fast and turn to the 
left, Move slow and turn to the left, Move forward and not 
turning, Move slow and turn to the right, Move fast and 
turn to the right, Move backwards 
 
3.4 ขั้นตอนการออกแบบด้วยระบบฟัซซีลอจิก    
ขั้นตอนท่ี 1 การฟัซซีฟิเคชัน่ (Fuzzification) เป็นการนาํเอา
ปริมาณอินพุตท่ีรับมาซ่ึงส่วนใหญ่จะเป็นปริมาณคริสป์มาตี
ค่าใหเ้ป็นค่าฟัซซี (Fuzzy Values) ซ่ึงประกอบดว้ย ช่ือของ
ฟัซซีเซตท่ีปริมาณอินพุตนั้นเป็นสมาชิกและค่าความเป็น
สมาชิก (Member ship grades) ท่ีแสดงระดบัความเป็น
สมาชิก (พยงุ มีสัจ, 2554) ในท่ีน้ีจะกาํหนดใหมี้อินพุตของ
ระบบ 3 ตวั คือ  

1) เซนเซอร์ทางดา้นซา้ย (Sensor1) สาํหรับปริมาณ
อินพุตระยะวตัถุ (Distance Detection) ซ่ึงแบ่งฟัซซีเซต
ออกเป็น DVN, DO และ DVF ดงัรูปท่ี 6 

 

 
รูปที่ 6 ฟัซซีเซตสาํหรับปริมาณอินพตุเซนเซอร์ทางดา้นซา้ย 

 
    2) เซนเซอร์ทางดา้นหนา้ (Sensor2) สาํหรับ

ปริมาณอินพุต ระยะวตัถุ (Distance Detection) ซ่ึงแบ่งฟัซซี
เซตออกเป็น DVN, DN, DO, DF และ DVF ดงัรูปท่ี 7 

 

 
 

รูปที่ 7 ฟัซซีเซตสาํหรับปริมาณอินพตุทางดา้นหนา้ 
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3) เซนเซอร์ทางดา้นขวา (Sensor3) สาํหรับปริมาณ
อินพตุ ระยะวตัถุ (Distance Detection) ซ่ึงแบ่งฟัซซีเซตออก 
เป็น DVN, DO และ DVF ดงัรูปท่ี 8 

 

 
 

รูปที่ 8 ฟัซซีเซตสาํหรับปริมาณอินพตุเซนเซอร์ทางดา้นขวา 
 
การกาํหนดตวัแปรเอาตพ์ุตฟัซซี การสร้างระดบัการ

เป็นสมาชิกท่ีเป็นไปได้ในแต่ละช่วงจะกําหนดตัวแปร
อินพุตฟัซซี 1 ตวั เพ่ือท่ีจะนาํค่าของการเปล่ียนแปลงระยะ 
ทางเพ่ือเปล่ียนแปลงดิวต้ีไซเคิล (Duty Cycle Change, Dch) 
ไดเ้ป็นไฟกระแสตรงเพ่ือไปควบคุมความเร็วของมอเตอร์
กระแส ตรงให้มีความเร็วคงท่ีตามค่าของระยะทางท่ีอา้งอิง
และมีการกาํหนดค่าจุดศูนย ์(Assigned Value) ของเอาตพ์ุต
ฟัซซีเพ่ือให้สามารถทาํการดีฟัซซีฟิเคชัน่ (Defuzzification) 
ได ้ซ่ึงแบ่งเอาตพ์ตุของระบบเป็น 2 ตวั คือ 

1) การเคล่ือนท่ีหุ่นยนตไ์ปขา้งหนา้ สาํหรับปริมาณ
เอาตพ์ุต การเปล่ียนแปลงดิวต้ีไซเคิล (Duty Cycle Change, 
Dch ) ซ่ึงแบ่งฟัซซีเซตออกเป็น MVS, MS, MFW, MF และ 
MVF ดงัรูปท่ี 9 

 

 
 

รูปที่ 9 ฟังกช์นัการเป็นสมาชิกของเอาตพ์ตุฟัซซีเซตสาํหรับ   
     ปริมาณเอาตพ์ตุของหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีไปขา้งหนา้ 

 
2) การเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์ให้เล้ียวซ้าย ขวาและถอย

หลงั สําหรับปริมาณเอาต์พุต การเปล่ียนแปลงดิวต้ีไซเคิล 
(Duty Cycle Change, Dch ) ซ่ึงแบ่งฟัซซีเซตออกเป็น MFL, 
MB, MFW และ MFR ดงัรูปท่ี 10 

 
 

รูปที่ 10 ฟังกช์นัสมาชิกของเอาตพ์ตุฟัซซีเซตสาํหรับ
เอาตพ์ุตหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีเล้ียวซา้ย เล้ียวขวาและถอยหลงั 

 
ขั้นตอนท่ี 2 ฐานกฎฟัซซี (Fuzzy Rule Base) 

ประกอบดว้ยชุดของกฎฟัซซี (Rules) ไดจ้ากการหาเหตุผล
แบบฟัซซีลอจิกนั้นเม่ือทราบปริมาณอินพุตแลว้ ก็จะตอ้งมี
กฎฟัซซี เพ่ือ ท่ีจะสามารถโยงจากค่าปริมาณอินพุตท่ีทราบ
ไปยงัค่าปริมาณเอาตพ์ุตไดเ้ขียนอยูใ่นรูปแบบความสัมพนัธ์ 
(Relation) ของประโยค “IF x is A THEN y is B” 
กฎของการควบคุม (หุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีไปขา้งหนา้) 

(1) If (Sensor1 is DVF) and (Sensor2 is DVF) and   
      (Sensor3 is DVF) Then (Robot is MVF) 
(2) If (Sensor2 is DF) Then (Robot is MF) 
(3) If (Sensor1 is DO) and (Sensor2 is DO) and   
      (Sensor3 is DO) Then (Robot is MFW) 
(4) If (Sensor1 is DO) Then (Robot is MFW) 
(5) If (Sensor2 is DO) Then (Robot is MFW) 
(6) If (Sensor3 is DO) Then (Robot is MFW) 
(7) If (Sensor2 is DN) Then (Robot is MS) 
(8) If (Sensor2 is DVN) Then (Robot is MVS) 

  กฎของการควบคุม (หุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีเล้ียวซ้าย ขวาและ
ถอยหลงั) 

(1) If (Sensor2 is DVN) and (Sensor3 is DVN) Then   
      (Robot is MFL) 
(2) If (Sensor3 is DVN) Then (Robot is MFL) 
(3) If (Sensor1 is DO) and (Sensor2 is DO) and  
      (Sensor3 is DO) Then (Robot is MFW) 
(4) If (Sensor1 is DVN) and (Sensor2 is DVN) Then  
      (Robot is MFR) 
(5) If (Sensor1 is DVN) Then (Robot is MFR) 
(6) If (Sensor1 is DVN) and (Sensor2 is DVN) and  
      (Sensor3 is DVN) Then (Robot is MB) 
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ขั้นตอนท่ี 3 การหากฎเกณฑ์และเง่ือนไขท่ีสามารถ
นาํค่าจากอินพุตประมวลผลออกไปได ้เม่ือไดท้าํขั้นตอนท่ี 
1 และ 2 แลว้ก็จะเป็นการสร้างเง่ือนไขท่ีจะนาํมาใชใ้นการ
ควบคุมของตวัควบคุมฟัซซีลอจิกเพ่ือสามารถควบคุมความ 
เร็วหุ่นยนต ์ไดต้ามจุดประสงค ์

1) การคาํนวณค่าความเป็นสมาชิกของฟังกช์นัฟัซซี 
(Fuzzy Membership) การหาขอ้มูลท่ีไดจ้ากอุปกรณ์ตรวจวดั
ระยะทาง ทิศทาง และความเร็วการเคล่ือนท่ี การหาค่าค่า
ความเป็นสมาชิกของฟัซซี วิธีจดักลุ่ม (Mapping) โดยใช้
ฟังกช์ัน่ส่ีเหล่ียมคางหมู (trapezoidal membership function) 
และฟังกช์นัสามเหล่ียม (triangular membership function) 
โดยการหาค่าความเป็นสมาชิกแบบ Maxterm มาเป็นตวั
ดําเนินการ  เ ม่ือหุ่นยนต์อ่านระยะด้วยตัวตรวจวัดด้วย
เซนเซอร์ทั้ง 3 ตวั คือ Sensor1 Sensor2 และ Sensor3 ไดค้่า
ระยะ 45 เซนติเมตร 54 เซนติเมตรและ 40 เซนติเมตรตาม 
ลาํดบั จากระยะดงักล่าวสามารถสร้างระบบฟัซซีโดยผูเ้ช่ียว 
ชาญวิเคราะห์จากขอ้มูลซ่ึงชนิดฟังก์ชนัความเป็นสมาชิก 
(membership function) ของระบบมีดงัน้ี 

1.1) ฟังกช์ัน่ส่ีเหล่ียมคางหมู (trapezoidal 
membership function) ประกอบดว้ย 4 พารามิเตอร์ คือ 
{a,b,c,d} ดงัสมการท่ี (1) 

   
1.2) ฟังกช์นัสามเหล่ียม (triangular membership  

function) ประกอบดว้ย 3 พารามิเตอร์คือ {a,b,c} ดงัสมการ  
ท่ี (2) 

   
    นาํผลรวมของเอาตพ์ตุฟัซซีทั้งหมดหาไดจ้ากการ

ยเูนียนผลลพัธ์จากแต่ละกฎ  ดงัสมการท่ี (3) 
C(w) = (α1∧C1(w)) ∨ (α2∧C2(w)) ∨ (αn∧Cn(w))    ....(3) 

วธีิการหาจุดศูนยถ่์วง (Central of Gravity: COG) เป็น
วธีิการเฉล่ียผลท่ีไดจ้ากการตีความหาเหตุท่ีไดจ้ากการ
ประมาณค่าดงัสมการท่ี (4) 

                        
COG แทน ค่าของจุดศูนยถ่์วง (Central of Gravity) 
         N แทน ค่าตั้งแต่ตาํแหน่งท่ี 1 ถึงตาํแหน่งท่ี i 

     αi แทน ค่าฟัซซีของเอาตพ์ตุในเซตฟัซซีตาํแหน่งท่ี i 
 wi แทน พื้นท่ีใตโ้คง้ของเซตฟัซซีตาํแหน่งท่ี i 

เม่ือนาํขอ้มูลค่าระยะตรวจจบัเซ็นเซอร์ท่ี 45 เซนติเมตร 54 
เซนติเมตรและ40 เซนติเมตรมาวิเคราะห์และทาํการคาํนวณ 
(Membership Function: MF) ของกฎการควบคุม (หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีไปขา้งหนา้) จะไดด้งัรูป 11 
 

 
รูปที่ 11 กราฟิกแสดงการคาํนวณค่าเอาตพ์ุตดว้ยวธีิ     

     Mamdani เม่ืออินพตุเป็น [40, 45, 54] 
และนาํขอ้มูลค่าระยะตรวจจบัเซ็นเซอร์ท่ี 52 เซนติ 

เมตร 37 เซนติเมตรและ 130 เซนติเมตรมาวิเคราะห์และทาํ
การคาํนวณ (Membership Function: MF) ของกฎการควบ 
คุม (หุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีเล้ียวซ้าย ขวาและถอยหลงั) จะไดด้งั
รูป 12 

 
รูปที่ 12 กราฟิกแสดงการคาํนวณค่าเอาตพ์ุตดว้ยวธีิ   

      Mamdani เม่ืออินพตุเป็น [37, 52, 130] 

.....(2) 

.....(1) 

.....(4) 
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สรุปผลการพยากรณ์ขอ้มูล Operating Data เบ้ืองตน้ ดงัน้ี 
 
ตารางที ่1 สรุปค่าพยากรณ์การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตด์ว้ย 
                ฟัซซีลอจิกเบ้ืองตน้ 

 
 
 
 
 
 
 

 
4. ผลการวจิัยทดลอง 
ทาํการวางส่ิงกีดขวาง โดยมีการวางส่ิงกีดขวางจาํนวน 8 ช้ิน
ซ่ึงลกัษณะการวางจะเป็นแนวตรงมีการกาํหนดเป็นตวัเลข 
1-8 ตามรูปท่ี 13 จุดประสงคใ์นการวางเป็นลกัษณะเป็นแนว
ตรงเพ่ือท่ีจะทดสอบการทํางานของหุ่นยนต์ว่าหุ่นยนต์
สามารถเพ่ิมระดบัความเร็วไดข้ณะเร่ิมทาํงานและลดระดบั
ความเร็วไดต้อนเล้ียวหลบส่ิงกีดขวางท่ีอยู่ภายในระยะทด 
ลอง 5 เมตรได ้
 

 
 

รูปที่ 13 หุ่นยนตห์ยดุและถอยหลงัแลว้เคล่ือนท่ีออกทางขวา 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 14 สัญญาณพลัส์อยูห่่างจากวตัถุเกิน 75 เซนติเมตร 
 
 
 
 
 
 

 
 
รูปที่ 15 สัญญาณพลัส์อยูห่่างวตัถุตํ่ากวา่ 50 เซนติเมตร 

 
โดยค่าแรงดนัไฟฟ้าท่ีค่าดิวต้ีไซเคิลต่างๆ หาไดด้งัน้ี 

แรงดนัไฟฟ้า = เปอร์เซ็นตข์องดิวต้ีไซเคิลท่ีตอ้งการ  
                               * แรงดนัท่ีแหล่งจ่าย        .... (5) 
จากการคาํนวณหาค่าดิวต้ีไซเคิลการเคล่ือนท่ีทางตรง 
สามารถหาแรงดนัไฟฟ้าไดจ้ากสูตร 
        แรงดนัไฟฟ้า  =   30% * 9   = 2.7 V 
  
ตารางที ่2 ผลการทดลองระยะทางตรง 
 
 
 
 
ผลการทดลองระยะทางตรง ซ่ึงการเคล่ือนท่ีหุ่นยนตค์วบคุม
ดว้ยฟัซซีลอจิกปรากฏว่าในการทดสอบทั้ ง หมด 10 คร้ัง
หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีไดต้ามระยะทางท่ีกาํหนด 9 คร้ัง 
ซ่ึงเกิดความผิดพลาดเพียง 1 คร้ัง โดยเกิดจากวตัถุท่ีแสง
กระทบมีความทึบมากจึงทาํใหก้ลืนแสงหุ่นยนตต์อ้งเขา้ใกล้
วตัถุมากจึงจะทาํงานไดแ้ละเกิดจากแบตเตอร่ีอ่อนจึงทาํงาน

เซนเซอร์ 1 เซนเซอร์ 2 เซนเซอร์ 3 หุ่นยนต์  
50 30 26 -60 
30 35 32 44.9 
45 50 51 50.4 
75 75 75 60 
52 37 130 80 
75 74 14 -80 
13 75 74 80 
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ไม่ไดต้ามปกติ ซ่ึงหุ่นยนต์สามารถทาํงานไดต้ามเกณฑ์ท่ี
วางไว ้90 เปอร์เซ็นต ์
 
5. สรุปและอภปิรายผล  
งานวิจัยน้ีได้นําเสนอการพฒันาระบบการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนตท่ี์มีการเรียนรู้แบบฟัซซีลอจิก (Fuzzy Learning)  
ผลจากการวิจยัการควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ใชก้ฎ
ฟัซซีจาํนวน 14 กฎมาใชค้วบคุมการการหลบหลีกและการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์โดยจาํนวนกฎการเรียนรู้ (Learning 
Fuzzy Rule) ท่ีสร้างข้ึนจะบ่งบอกพฤติกรรมของหุ่นยนต์
ทางตรงประกอบดว้ยการเคล่ือนท่ีเร็วมาก เร็ว พอดี ชา้และ
ชา้มาก และการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตท่ี์มีเล้ียวซ้าย ขวาและ
ถอยหลงัประกอบ ดว้ยการเคล่ือนเล้ียวซา้ยดว้ยความเร็วมาก 
เล้ียวซ้ายดว้ยความเร็วน้อย เคล่ือนท่ีพอดีไม่เล้ียว เล้ียวขวา
ดว้ยความเร็วมากและเล้ียวขวาดว้ยความเร็วน้อย ซ่ึงเรียง 
ลาํดบัความสาํคญัมากไปหานอ้ยตามลาํดบั    

จากการทดลองงานวิจยัการพฒันาระบบการเคล่ือน 
ท่ีของหุ่นยนต์ดว้ยฟัซซีน้ีสรุปไดว้่า ฟัซซีลอจิกน้ีสามารถ 
เพ่ิม - ลด ความเร็วไดต้ามเง่ือนไขท่ีไดอ้อกแบบไวน้ั่นคือ 
เม่ือหุ่นยนต์เร่ิมเคล่ือนท่ีจะค่อยๆ เพ่ิมความเร็วแลว้ชะลอ
ความเร็วก่อนถึงส่ิงกีดขวางแลว้เล้ียวหลบอยา่งชา้ๆ ออกไป
ยงัดา้นท่ีไม่มีส่ิงกีดขวางทนัที 
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