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บทคดัย่อ 

หุ่นยนตไ์ดเ้ขา้มามบีทบาทสาํคญัในสงัคมไม่เพยีงแตช่่วยเพิÉมผลผลติในระบบอุตสาหกรรม แต่ยงัรวมถงึการอํานวย

ความสะดวกในภาคบรกิารอกีดว้ย งานวจิยันีÊไดน้ําเสนอการออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์โตต้อบอัตโนมตัทิีÉช ืÉอว่า พีÉจุก 

ซึÉงหุ่นยนต์ตวันีÊถูกออกแบบมาเพืÉอให้สามารถโต้ตอบกบัท่าทางและคําสั Éงเสยีงจากบุคคล ผู้ควบคุมสามารถบังคบั

หุ่นยนตผ่์านเซนเซอร ์โทรศพัทม์อืถอื จอยสติËก และเวบ็แอพลเิคชั Éน ทั ÊงนีÊหุ่นยนตส์ามารถเปลีÉยนรูปกราฟฟิกทีÉหน้าจอ

เพืÉอเปลีÉยนสหีน้าและเครืÉองแต่งกายได้ รวมทั Êงขยบัส่วนต่างๆเช่นศรีษะ ไหล่ ศอก มือและล้อสาํหรบัระบบขบัเคลืÉอน 

ดว้ยภารกจิทีÉหลากหลายดงัได้กล่าวมาแล้ว การออกแบบตอ้งคาํนึงถงึเรืÉองการจดัสรรทรพัยากรอย่างมีประสทิธิภาพ 

จากผลการทดลองหุ่นยนตน์ีÊสามารถมปีฏสิมัพนัธก์บัคนไดเ้ป็นอย่างดทีั Êงในรูปแบบอตัโนมัตแิละการบังคบัดว้ยมอื ใน

บทความนีÊจะเน้นภารกจิทีÉสาํคญัคอืระบบนําทางอตัโนมตั ิ

คาํสาํคญั: การออกแบบหุ่นยนต ์ระบบนําทางอตัโนมตั ิหุ่นยนต์ประชาสมัพนัธ์ 

 

ABSTRACT  

Recently, robots have been increasing their importance in human lives not only in various industries, but 

also in home usage. This article presents a design and development of a personal reaction robot, called 

PJuk. PJuk is designed for interaction with human gesture and voice. The user can control the robot via 

various sensors and tablet on the robots, a joy stick, and a web application. According to the control 

commands, the robot can change face and outfit, and move its head, shoulders, elbows, hands, and wheels. 

With multiple functions previously mentioned, we have to allocate the robot resources effectively. The 

experimental results show that the robot can smoothly interact with human in both automatic and manual 

modes. In this paper we emphasize in robot navigation task. 

Keywords: robot architecture designs, robot navigation, public relation robot. 
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1. บทนํา  

การจะให้ข้อมูลส่งผ่านจากผู้ส่งสารไปยงัผู้รบัสาร นอกจากตัวขอ้มูลเองทีÉจะต้องน่าสนใจและตรงกับสิÉงท ีÉผู ้ร ับ

ตอ้งการแลว้ รปูแบบการสง่กม็คีวามสาํคญัไม่แพก้นั โดยเฉพาะอย่างยิÉงในงานนิทรรศการขนาดใหญ่ทีÉมกีารจดังานจาก

หลายหน่วยงาน โดยแต่ละหน่วยงานจะตอ้งหากลวิธีเพืÉอให้ผู้ฟงัสนใจตดิตามขอ้มูลจากหน่วยงานตนเอง รูปแบบ

กจิกรรมทีÉเป็นทีÉนิยมในปจัจุบนัเชน่ การใชม้่านนํÊาเป็นจอรบัภาพขนาดใหญ่ การใชส้ ืÉอทีÉเป็นภาพยนตส์ามมิต ิการสร้าง

หอ้งและฉายภาพพร้อมการเคลืÉอนไหว เพืÉอให้ผู้ชมรู้สกึเสมอืนได้เขา้ไปในอุปกรณ์นั Êนๆโดยตรงเช่นสร้างเป็นรถไฟ 

ยานอวกาศหรอืลฟิต ์หรอืการใชหุ้่นยนตเ์ป็นสืÉอในการส่งขอ้มลูและดงึดดูใหผู้ช้มสนใจ [1] 

หุ่นยนตน์อกจากจะทาํหน้าทีÉดา้นการประชาสมัพนัธ์ไดด้แีลว้ ยงัถกูใชใ้นกระบวนการผลติในโรงงานอุตสาหกรรม 

[2,3] เป็นหุ่นยนตช์่วยในการตรวจตราในอาคารและดแูลผู้สูงอายุ [4] หุ่นยนตช์่วยในการผ่าตดั [5] จะเหน็ไดว่้าการ

ประยุกตใ์ชง้านหุ่นยนต ์มใีนแทบทุกสาขา 

บทความนีÊ นําเสนอการออกแบบและพฒันาหุ่นยนตส์ําหรับโตต้อบกบับุคคล ทีÉเรยีกว่า พีÉจุก โดยได้ออกแบบให้

โต้ตอบกับสิÉงแวดลอ้มได้อย่างอัตโนมัตเิช่นการเคลืÉอนไหวของมนุษย์ หรอืคําสั Éงเสียงเป็นต้น นอกจากนีÊผู้บังคับยัง

สามารถสั Éงการหุ่นยนตไ์ดจ้ากโทรศพัทม์อืถอื จอยสติËกไรส้าย และผ่านทางเวบ็แอพลเิคชั Éน หุ่นยนต์นีÊได้ถกูออกแบบมา

สาํหรบังานหลกัสองดา้นคอื ดา้นการประชาสมัพนัธ์ และดา้นการสืÉอสารระยะไกลระหวา่งแพทยแ์ละคนไข ้

ดว้ยภารกจิทีÉหลากหลาย จาํเป็นทีÉหุ่นยนตจ์ะตอ้งมหีลายส่วนย่อยทีÉทํางานประสานกนัเพืÉอให้ภารกจิบรรลุผล เช่น

การเคลืÉอนทีÉไปตาํแหน่งต่างๆ การตรวจจบัการเคลืÉอนไหว การรบัคาํสั Éงเสยีง การขยบัแขน ซึÉงแต่ละส่วนย่อยนีÊต้องการ

ทรพัยากรหลายประเภท โดยทีÉบ่อยครั Êงทรพัยากรเหล่านีÊกต็้องการโดยระบบงานอืÉนด้วย ด้วยข้อจาํกดัเหล่านีÊทําให้

ระบบจะตอ้งจดัสรรทรพัยากรอย่างมีประสทิธภิาพ บทความฉบับนีÊจะแสดงภาพรวมของการออกแบบระบบในระดบั

สถาปตัยกรรม รวมถงึระบบในการนําทางอตัโนมตัิ 

 

2. งานวิจยัทีÉเกีÉยวข้อง 

หุ่นยนตถู์กใชใ้นงานดา้นการประชาสมัพนัธ์ทั Êงเป็นการให้ขอ้มลูและการเป็นจุดดงึดูดให้ผูเ้ย ีÉยมชมสนใจ นอกจากนีÊ

ยงัสามารถใชแ้นะนําเสน้ทางรวมทั ÊงการพาเยีÉยมชมสถานทีÉไดอ้กีดว้ย [6] นอกจากนีÊถ้าหุ่นยนต์มรีะบบทีÉสามารถรบั ส่ง

ภาพและเสยีง ไปยงัเครืÉองคอมพวิเตอรท์ีÉอยู่ไกลกนัออกไปกจ็ะสามารถทําหน้าทีÉเป็นระบบสืÉอสารทางไกลไดอ้กีดว้ย 

ในประเทศไทยมหุ่ีนยนตเ์พืÉอการประชาสมัพนัธ์ทีÉน่าสนใจหลายตวัเช่น หุ่นยนต์นะโม (NAMO, Novel Articulated 

MObile platform) ทีÉถกูพฒันาโดยสถาบันวทิยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม (ฟีโบ้) มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกล้า

ธนบุร ี[7] หุ่นยนตด์นิสอ [8] ท ีÉถูกพฒันาโดยบรษิัทซีทเีอเชยี โรโบตกิ โดยมุ่งเน้นทั Êงการประชาสมัพนัธ์และการเป็น

หุ่นยนตท์ีÉชว่ยดแูลผูส้งูอายุ  

ในงานวจิยันีÊไดพ้ฒันาหุ่นยนตท์ีÉมลีกัษณะคล้ายมนุษย์ในส่วนบน โดยระบบขบัเคลืÉอนส่วนล่างยงัใช้เป็นระบบล้อ

เพืÉอความเสถยีรและความคล่องตวัในการเคลืÉอนทีÉ หุ่นยนต์สามารถปฏิสมัพันธ์กบัคนทั Éวไปผ่านทางหน้าจอสมัผัส 

ระบบรู้จําเสียง ระบบตรวจจบัการเคลืÉอนไหว นอกจากนีÊยังสามารถเชืÉอมต่อกบัอนิเตอร์เน็ตเพืÉอบังค ับและสืÉอสาร

ระยะไกล 

ในการบรหิารจดัการระบบหุ่นยนตท์ีÉมคีวามซับซ้อนสูง จะต้องคํานึงถงึองค์ประกอบทั Êงด้านระบบแมคคาโทรนิกส ์

ระบบควบคุม ระบบบรหิารทรพัยากร รวมทั Êงมุมมองของผู้ใชง้าน ในงานนีÊได้มกีารป้ องกนัไม่ให้เกดิ deadlock ของ

ทรพัยากรโดยใชร้ะบบลาํดบัสทิธิ ÍเพืÉอป้ องกนัไวล่้วงหน้า 
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2.1 หลกัการของ Autonomous Navigation 

การเคลืÉอนทีÉและการนําร่อง หุ่นยนต์จาํเป็นต้องเขา้ใจส ิÉงแวดล้อมและตําแหน่งและสภาวะของตนเอง ในสิÉงแวดลอ้ม

นั Êนๆ โดยอาศยัขอ้มูลการวดัจาก Sensor  ระบบนําร่องจงึจาํเป็นต้องอาศยั 3 องคป์ระกอบ ได้แก่ แผนทีÉ (Map) การ

ระบุตาํแหน่ง (Localization) การวางแผนเสน้ทาง (Path Planning) ดงัรปูท ีÉ 1 

 

 
 

รปูทีÉ 1 องคป์ระกอบของ Autonomous Navigation [9] 

 

แผนทีÉ (Map) นําเสนอสิÉงแวดลอ้มทีÉหุ่นยนต์กําลงัทํางานอยู่ โดยบรรจุเอาองค์ประกอบของสิÉงแวดลอ้มต่างๆ ทีÉ

หุ่นยนตส์นใจ หรอืจาํเป็นต่อการทํางานของหุ่นยนต์ ทั ÊงนีÊ แผนทีÉอาจอยู่ในรูปแบบทีÉหลากหลาย เช่น Metric Map ซึÉง

กําหนดกรอบอ้างองิ (Reference Frame) ซึÉงหุ่นยนต์ใชใ้นการอ้างอิง เพืÉอกําหนดตาํแหน่งของตนจากกรอกอ้างองิ

ดังกล่าว จากนั Êนจงึสามารถคํานวณเสน้ทาง (path) ซึÉงกําหนดแผนของการกระทํา (actions) เพืÉอเดนิทางไปยงั

เป้ าหมาย 

การระบุตําแหน่ง (Localization) คอืการพจิารณาตําแหน่งปจัจุบนัของหุ่นยนต ์โดยเทยีบกบัแผนทีÉ  

การวางแผนเสน้ทาง (Path Planning) คือพจิารณาหาเส้นทาง และระบุชุดของการกระทําทีÉจะพาไปถงึจุดหมาย

ปลายทาง โดยอาศยัแผนทีÉและการระบุตาํแหน่ง 

2.2 Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) 

Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) คอืกระบวนการระบุตําแหน่งของหุ่นยนต์และสร้างแผนทีÉ ทํา

โดยใชข้อ้มูลจากการวดัของ sensors เพืÉอใช้สภาพแวดลอ้มรอบตวัในการประมาณแผนทีÉของสิÉงแวดล้อม และวถิกีาร

เคลืÉอนทีÉของหุ่นยนต ์SLAM เกบ็ขอ้มูลการเคลืÉอนทีÉของตวัเองจาก Odometry และเกบ็ขอ้มูล Landmark อันไดแ้ก่ 

feature ต่างๆ ของสิÉงแวดลอ้ม เช่น มุม หรอืสิÉงกดีขวาง จากการตรวจจบัโดย Sensors โดยมีทั Êงการเกบ็ Landmark 

ใหม่และการสํารวจ Landmark เก่าทีÉเคยเกบ็ขอ้มูลมาแล้ว ทั ÊงนีÊ กระบวนการ SLAM ซึÉงต้องการกลไก เช่น Extend 

Kalman Filter (EKF) เพืÉออปัเดตขอ้มลู Landmark และประมาณระดบัความไม่แน่นอนของตาํแหน่งหุ่นยนต์และขอ้มูล 

Landmark ในสิÉงแวดล้อม โดยกระบวนการดงักล่าวจะกระทําไปเรืÉอยๆ ในขณะทีÉหุ่นยนต์เคลืÉอนทีÉ เพืÉอให้ได้ขอ้มูล

เกีÉยวกบัสิÉงแวดลอ้ม และสามารถนํามาสรา้งเป็นแผนทีÉไดใ้นทีÉสุด 

การพฒันาระบบนํารอ่งสาํหรบัหุ่นยนตด์ว้ยการแก้ปญัหา SLAM โดยใช้ ROS กําลงัเป็นทีÉสนใจในปจัจุบัน โดยได้

พฒันาฟงักช์ั Éนการนําร่องให้กบั Mobile Robot 2 ล้อ โดยใช้ rotary odometry encode 4 ตวั, Range Finder Sensor 

พบว่าสามารถสร้างแผนทีÉและเคลืÉอนทีÉได้ดี โดยอาศยัการปรบัแต่งค่า odometry ในการเพิÉมความแม่นยําให้กบั 

odometry model [10] 
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3. ภาพรวมของระบบ 

หุ่นยนตท์ีÉถกูออกแบบและพฒันานีÊ สามารถโตต้อบกบับุคคลและสิÉงแวดลอ้มไดอ้ย่างอตัโนมัต ิซึÉงไดแ้สดงในรปูทีÉ 2 

ดงัจะเหน็ว่าหุ่นยนตม์หีน้าจอดา้นบนแสดงอารมณ์ความรูส้กึได ้และทีÉบรเิวณท้องมหีน้าจอขนาดใหญ่สามารถให้ขอ้มูล

ทั ÉวไปหรอืการเปลีÉยนเป็นเสืÊอได้ รูปทีÉ 3 แสดงภาพรวมการเชืÉอมต่อของอุปกรณ์ต่างๆ ตั Êงแต่การบังคบัหุ่นยนตจ์าก

ระยะไกลผ่านอนิเตอรเ์น็ต การบังคบัไร้สายผ่านจอยสติËก การพากษ์เสยีงหุ่นยนต์ผ่านระบบไมค์ไร้สาย รวมทั Êงระบบ

ภายในตวัหุ่นยนตท์ีÉมคีอมพวิเตอรโ์น๊ตบุ๊คเป็นหน่วยประมวลผลหลกั มบีอรด์ ARM เป็นตวัควบคุมระดบัล่าง 

 

 
รปูทีÉ 2 หุ่นยนตพ์ีÉจุกทีÉไดถู้กออกแบบและพฒันา 

 

รปูทีÉ 4 แสดงการเชืÉอมต่อระดับล่าง คอืจากการควบคุมของ ARM ไปยงับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ย่อยอกี 4 ตวั

เพืÉอควบคมุระบบศรีษะ ระบบเคลืÉอนทีÉ ระบบแขน และระบบการรบัส่งคา่เซนเซอร ์โดยแต่ละบอรด์จะทําหน้าทีÉอสิระต่อ

กนั โดยจะรบัส่งขอ้มลูกบับอรด์ ARM เท่านั Êน ทําใหร้ะบบสามารถบรหิารทรพัยากรไดง้่ายและมปีระสทิธภิาพ 

ส่วนงานในหุ่นยนต์นีÊไดถ้กูแบ่งออกเป็น 6 ระบบย่อยได้แก่ (1) ระบบควบคุมกลางโดยใช้คอมพวิเตอร์โน๊ตบุ๊คทํา

หน้าทีÉ เป็นหลกัในการส ั Éงการและบรหิารจัดการทรพัยากรต่างๆทั Êงหมดและยงัควบคุมหน้าจอหลกัด้วย (2) ระบบ

ควบคมุระดบัล่างไดแ้กเ่ซนเซอร์และการเคลืÉอนทีÉผ่านมอเตอร์ทั Êงหมด (3) ระบบประมวลผลภาพสําหรบัรู้จําวตัถุและ

ท่าทางของมนุษย์ (4) ระบบรูจ้าํเสยีงอกีทั Êงยงัระบุทศิทางของแหล่งกําเนิดเสยีงโดยใช ้Kinect เป็นหลกั (5) ระบบแสดง

สหีน้าผ่านหน้าจอ tablet และการโตต้อบผ่านหน้าสมัผสั (6) ระบบควบคุมระยะไกลจากจอยสติËกและจากอนิเตอรเ์น็ต 
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รปูทีÉ 3 แสดงสถาปตัยกรรมดา้นฮารด์แวร์ของหุ่นยนต์พีÉจุก  
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รปูทีÉ 4 แสดงสถาปตัยกรรมดา้นฮารด์แวร์ระดบัล่างของหุ่นยนตพ์ีÉจุก  

 

4. ระบบนําทางอตัโนมติั 

ในหุ่นยนต์พีÉจุกนีÊไดใ้ชเ้ซนเซอรป์ระเภท Laser Range Finder เพืÉอหาระยะทางจากหุ่นยนตไ์ปถงึส ิÉงกดีขวาง เพ ืÉอ

นําขอ้มูลทีÉไดม้าเขา้กระบวนการระบุตาํแหน่งโดยใชห้ลกัการ particle filtering ซึÉงในทีÉนีÊทําเพยีงแค่ระบุตําแหน่งเท่านั Êน 

ไม่ไดส้รา้งแผนทีÉไปดว้ย 

หลกัการสาํคญัคอืระบบจะทําการสุม่จุดทีÉคาดว่าจะเป็นตาํแหน่งของหุ่นยนตข์ ึÊนมา 100 จุด แต่จะจุดจะทําการหาค่า

ความน่าจะเป็นว่าจะเป็นจุดเหล่านั Êนหรอืไม่ โดยการนําค่าของเซน็เซอรท์ีÉอ่านไดม้าเทยีบกบัแผนทีÉ ทีÉถกูสร้างไว้ตั Êงแต่

ตน้ จุดทีÉมกีารทบัของเซน็เซอรก์บัแผนทีÉมากทีÉสดุจะมคีวามน่าจะเป็นทีÉเป็นตาํแหน่งของหุ่นยนตส์งูกว่าจุดทีÉไม่ทบัซ้อน 

ความน่าจะเป็นนีÊจะถกูใชใ้นการสรา้งตําแหน่งในรุน่ถดัไป เมืÉอทาํซํÊาไปเรืÉอยๆจะได้ตําแหน่งทีÉแมน่ยาํของหุ่นยนตด์งั

แสดงตวัอย่างในรปูทีÉ 5 

รปูทีÉ 6 ไดท้าํการจาํลองแผนทีÉของหอ้งทดสอบ โดยเบืÊองต้นหุ่นยนตไ์ม่รูต้าํแหน่งของตวัเอง แต่เมืÉอเคลืÉอนทีÉไป

ระยะหนึÉง หุ่นยนตจ์ะสามารถเทยีบตาํแหน่งของตวัเองกบัแผนทีÉได ้สงัเกตได้จากการทบัซ้อนของค่าเซนเซอรท์ ีÉอ่านได้

จากหุ่นยนต์จะเทยีบไดก้บักาํแพงในแผนทีÉ 
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รปูทีÉ 5 ระบบระบุตาํแหน่งทีÉไดอ้อกแบบขึÊนจาก Particle Filtering 

 

 
  

รปูทีÉ 6 แสดงแผนทีÉตอนเริÉมต้นทางดา้นซ้าย และระบบระบุตาํแหน่งได้หาตําแหน่งของตวัเองดงัรปูดา้นขวา ซึÉงจะเหน็

จากการทบัซ้อนของคา่เซนเซอรแ์ละผนังกาํแพง 

 

จากการทดสอบการเคลืÉอนทีÉในหอ้งจําลองดงัแสดงในรปูทีÉ 7 หุ่นยนต์สามารถเคลืÉอนไปยงัตําแหน่งทีÉระบุไดถ้กูตอ้ง

เป็นส่วนมากดงัแสดงในตารางทีÉ 1 ซึÉงแต่ละคู่ตาํแหน่งไดท้ดลอง 10 ครั Êง โดยตําแหน่งทีÉไปถงึไดน้้อยทีÉสุดคอืหอ้งครวั

เพราะเป็นหอ้งทีÉอยู่รมิสุดและมพีืÊนทีÉเป็นสีÉเหลีÉยมคางหมู ทําให้มสี ิÉงกดีขวางบงัมาก โดยไปถงึเฉลีÉย 67.5% ในขณะทีÉ

หอ้งทาํงานไปถงึไดส้งูสุด 92.5% ทั ÊงนีÊโดยเฉลีÉยทั Êงหมดหุน่ยนตส์ามารถไปยงัเป้ าหมายได ้84.5% 

 

 

  



ระบบเคลืÉอนทีÉอตัโนมตัสิาํหรบัหุ่นยนตป์ระชาสมัพนัธ ์ ณรงคเ์ดช  กรีตพิรานนท ์และคณะ 

   http://jeet.siamtechu.net 

JEET 2018 ; 5(1) 19 

 
 

รปูทีÉ 7 แผนผงัจําลองสาํหรบัการทดสอบประกอบดว้ย 5 จุดสาํคญั 

 

ตารางทีÉ 1 แสดงอตัราความสาํเรจ็ในการเคลืÉอนทีÉอตัโนมตัใินแผนทีÉ 

          ปลายทาง 

เริÉม 

จุดเริÉมตน้ หอ้งทาํงาน หอ้งนั Éงเล่น หอ้งนอน หอังครวั เฉลีÉย 

จุดเริÉมตน้ - 100.0% 80.0% 90.0% 60.0% 82.5% 

หอ้งทาํงาน 100.0% - 100.0% 90.0% 70.0% 90.0% 

หอ้งนั Éงเล่น 80.0% 100.0% - 100.0% 80.0% 90.0% 

หอ้งนอน 90.0% 90.0% 100.0% - 60.0% 85.0% 

หอ้งครวั 70.0% 80.0% 80.0% 70.0% - 75.0% 

 85.0% 92.5% 90% 87.5% 67.5% 84.5% 

 

5. สรปุ 

 บทความนีÊไดบ้รรยายการออกแบบและการพฒันาหุ่นยนตเ์พืÉอการปฏสิมัพนัธ์ทีÉเรยีกว่าพีÉจุก ซึÉงสามารถโต้ตอบกบั

มนุษย์ได้ทั Êงระบบวิเคราะห์ภาพและวิเคราะห์เสียง นอกจากนีÊผู้ใช้ยังสามารถบังคับควบคุมได้โดยตรงผ่าน

โทรศัพท์มือถอื จอยสติËกและเว็บแอพลเิคชั Éน ในบทความนีÊ ได้อธบิายเพิÉมเตมิเรืÉองการนําทางของหุ่นยนต์โดยใช้

หลกัการของ particle filtering ซึÉงทําใหหุ้่นยนตร์ู้ตําแหน่งของตวัเองและเคลืÉอนไปยงัจุดทีÉกําหนดไดถู้กต้องโดยเฉลีÉย 

84.5% 

   

จุดเริÉมตน้ 

หอ้งนั Éงเล่น 

หอ้งนอน 

หอ้งทาํงาน 

หอ้งครวั 
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