
บทที่ 2 
 รูปแบบของปัญญาประดิษฐ์ที่ใช้ภายในเกม 

 
 ปัญญาประดิษฐ์ได้ถูกน ามาช่วยอ านวยความสะดวก และแก้ปัญหาต่างๆ ให้กับมนุษย์ จุดเด่น
ของเกมที่มีปัญญาประดิษฐ์คือ สามารถน าเสนอความน่าสนใจ และให้อารมณ์ในการเล่นเกม ที่มีความ
เสมือนจริง ราวกับผู้เล่นก าลังแข่งขัน กับสิ่งที่สามารถตัดสินใจได้รวดเร็วเทียบเท่าหรือเร็วกว่ามนุษย์ 
ท าให้รูปแบบของเกมมีความน่าสนุก ในบททนี้จะยกตัวอย่างเกมกับการประยุกต์ด้วย Blind Search 
Technique  เกมกับการประยุกต์ด้วย Heuristic Search Technique และเกมกับการประยุกต์ด้วย 
Adversarial Search Techniques 
 
เกมกับการประยุกต์ด้วย Blind Search Technique 
 
 ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. (2552:  83-87) อธิบายไว้ว่า การประยุกต์โดยใช้
เทคนิคการค้นหาแบบ Blind Search Technique ร่วมกับเกมต่างๆ เป็นเทคนิคการค้นหาแบบไม่มี
ข้อมูลมาประกอบการพิจารณา ตัวอย่างโครงสร้างที่น ามาใช้อธิบายเป็นรูปแบบต้นไม้ ตัวอย่าง
อัลกอริทึมท่ีน ามาใช้คือ Breadth-First Search และ Depth-First Search 
 ตัวอย่างเกมที่น ามาใช้ในการพัฒนาคือ เกมปัญหาเรื่องกล่อง ประกอบด้วยกล่องจ านวน 3 
กล่อง ด้านหน้าแต่ละกลล่องจะมีตัวอักษร “A”  “B”  และ “C” ตามล าดับ วางอยู่บนโต๊ะ ผู้เล่น
สามารถหยิบกล่อง เพ่ือน าไปวางในต าแหน่งต่างๆ ได้ เช่น วางบนโต๊ะ หรือวางบนกล่องอ่ืนก็ได้ โดย
หยิบได้เพียงกล่องเดียวต่อหนึ่งครั้ง และไม่อนุญาตให้หยิบกล่องอ่ืนที่ซ้อนทับอยู่ ดก าหนดให้สถานะ
เป้าหมายของปัญหามีลักษณะดังภาพที่ 2.1 
 

 
 
ภาพที่ 2.1 สถานะเริ่มต้นและสถานะเป้าหมายส าคัญเกมปัญหาเรื่องกล่อง 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  83) 
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หากน าปัญหามาเขียนในรูปแบบ Problem Formulation จะได้ดังนี้ 
 Inittial State:  สถานะเริ่มต้น ดังภาพที่ 2.1 
 Successor Function:  ก าหนดให้ MoveOn(x,y) หมายถึง เคลื่อนย้ายกล่อง x น ามาวาง
ไว้บนกล่อง y 

Goal State:  สถานะเป้าหมายดังภาพที่ 2.1 
Path Cost:  การหยิบกล่องไปวางต าแหน่งอ่ืน ในแต่ละครั้งจะใช้ทรัพยากรเป็น 

1 ดังนั้น 
   Path Cost ที่จะใช้ขึ้นอยู่กับจ านวนครั้งของการหยิบกล่องทั้งหมด 

 
 

 
 
ภาพที่ 2.2 ปริภูมิสถานะของปัญหาเรื่องกล่อง 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  84) 
 
 จากภาพ 2.2 เป็นการน ามาแปลงเป็นโครงสร้างต้นไม้เพ่ือให้ค้นหาง่าย ดังภาพที่ 2.3 
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ภาพที่ 2.3 โครงสร้างต้นไม้ท่ีประกอบด้วยสถานะต่างๆ ส าหรับหารค้นหา 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  85) 
 
 
 จากภาพที่ 2.3 น าสถานะต่างๆ มาแทนเป็นโหนดของต้นไม้ ดังนั้นโหนด A จะเป็นโหนด
เริ่มต้น และโหนด H จะเป็นโหนดเป้าหมาย จะมีลักษณะดังภาพที่ 2.4 
 

 
 
ภาพที่ 2.4 โครงสร้างต้นไม้ที่ประกอบด้วยสถานะต่างๆ ส าหรับหารค้นหา 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  85) 
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1. การน า Breadth-First Search มาประยุกต์กับเกม 
 
 Breadth-First Search เป็นวิธีการค้นหาแบบแนวกว้าง จะค้นหาแต่ละโหนดจากซ้ายไปขวา
ทีละระดับของต้นไม้จากบนลงล่างหากยังไม่พบโหนดเป้าหมายให้ลงไปอีกหนึ่งระดับและค้นหาทีละ
โหนด ท าเช่นนี้ไปทีละระดับจนกว่าจะพบโนดเป้าหมายที่ต้องการ โดยจะน าหลักการดังกล่าวมาใช้กับ
ตัวอย่าง เกมปัญหาเรื่องกล่อง ที่มีโครงสร้างต้นไม้ดังภาพที่ 2.4  
 ขั้นตอนการค้นหาโหนดเป้าหมาย โดยใช้วิธีการค้นหาแบบ Breadth-First Search มี
ลักษณะดังภาพที่ 2.5 
 

 
 
ภาพที่ 2.5 ขั้นตอนการค้นหาโหนดเป้าหมายด้วยวิธี Breadth-First Search 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  86) 
 
 จากภาพที่ 2.5 พบว่าการค้นหาสามารถค้นพบสถานะเป้าหมายได้ โดยเส้นทางการค้นหาที่
ได้คือ โหนด A โหนดB และ โหนดH ตามล าดับ ท าให้ได้ค่า Path Cost ใน Problem Formulation 
ของผลลัพธ์ตัวอย่างนี้เป็น 2 (เนื่องจากการหยิบกล่องไปวางบนต าแหน่งอ่ืน ในแต่ละครั้งจะใช้
ทรัพยากรเป็น  1) ดังนั้น เมื่อน าสถานะของแต่ละโหนดมาพิจารณาจะได้ล าดับการแก้ไขปัญหามี
ลักษณะดังภาพที่ 2.6 
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ภาพที่ 2.6 ล าดับการแก้ไขปัญหาเรื่องกล่อง 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  86) 
 
 2. การน า Depth-First Search มาประยุกต์กับเกม 
 Depth-First Search เป็นวิธีการค้นหาแบบแนวลึก จะค้นหาทีละโหนดจากบนลงล่างหากก
ไม่พบให้ลงไปอีกหนึ่งระดับแล้วพิจารณาโหนดลูกท่ีอยู่ด้านซ้ายก่อน ท าเช่นนี้ไปเรื่อยๆ จนกว่า จะพบ
โหนดเป้าหมายที้องการหากพิจารณาจนถึงโหนดใบไม้ แล้วยังไม่พบ ให้ย้อนกลับขึ้นไปหนึ่งระดับไป
ยังโหนดพ่อแม่ท่ีผ่านมาล่าสุด เพ่ือมองหาเส้นทางไปยังโหนดที่เหลือ แล้วพิจารณาโหนดเช่นเดิม เมื่อ
พิจารณาแต่ละโหนดที่เป็นลูกของโหนดพ่อแม่ยังไม่พบโหนดที่ต้องการ ให้ย้อนกลับขึ้นไปอีกหนึ่ง
ระดับและท าเช่นนี้ไปเรื่อยๆ จนกว่าจะพบโหนดที่ต้องการ โดยจะน าหลักการดังกล่าวมาใช้กับ
ตัวอย่างเกมปัญหาเรื่องกล่อง 
 ขั้นตอนการค้นหาโหนดเป้าหมาย โดยใชฃ้วิธีการค้นหาแบบ Depth-First Search มีลักษณะ
ดังภาพที่ 2.7 
 

 
 
ภาพที่ 2.7 ขั้นตอนการค้นหาโหนดเป้าหมายด้วยวิธี Depth-First Search 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  87) 
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 จากภาพที่ 2.7 พบว่าการค้นหาสามารถค้นพบสถานะเป้าหมายได้ โดยเส้นทางการค้นหาที่
ได้คือ โหนด A, โหนด B และโหนด H ตามล าดับ ดังนั้น เมื่อน าสถานะแต่ละโหนดมาพิจารณาจะได้
ล าดับการแก้ไขปัญหาเป็นลักษณะเหมือนกับภาพที่ 2.6 
 
เกมกับการประยุกต์ด้วย Heuristic Search Technique 
 
 ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. (2552:  87-93) อธิบายไว้ว่า การประยุกต์โดยใช้
เทคนิคการค้นหาแบบ Heuristic Search Technique ร่วมกับเกมต่างๆ เป็นเทคนิคการค้นหาแบบมี
ข้อมูลมาประกอบการพิจารณา โดยผู้เขียนโปรแกรมจะก าหนดข้อมูลดังกล่าวขึ้นมาเองตัวอย่าง
อัลกอริทึมท่ีน ามาประยุกต์ใช้กับเกมหัวข้อนี้คือ Greedy Best First Search และ A* Search  
 ตัวอย่างของเกมที่น ามาใช้พิจารณา คือ เกม 8-Puzzle ประกอบด้วยแผ่นบอร์ดรองรับ 
ขนาด 3x3 ภายในบรรจุแผ่นป้ายขนาด 1x1 ที่มีหมายเลขก าหนดตั้งแต่ “1” ถึง “8” และมี 1 
ช่องว่าง แผ่นป้ายที่อยู่ติดกับช่องว่างสามารถเคลื่อนมาแทนที่ได้ ปัญหาของเกม 8-Puzzle คือ เลื่อน
ต าแหน่งแผ่นป้ายหมายเลขสถานะเริ่มต้นดังภาพที่ 2.8 ให้อยู่ในรูปแบบสถานะเป้าหมาย 
 
 

 
 
ภาพที่ 2.8 สถานะเริ่มต้นและสถานะเป้าหมายของเกม 8-Puzzle 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  88) 
 

หากน าปัญหามาเขียนอยู่ในรูปแบบ Problem Formulation จะได้ดังนี้ 
  
 Inittial State:  สถานะเริ่มต้น ดังภาพที่ 2.8 

Successor Function:  เซตการเคลื่อนต าแหน่งช่องว่างที่มีโอกาสเป็นไปได้มีอยู่ 4 การ
กระท า คือ {Left, Right, Up, Down} 

Goal State:  สถานะเป้าหมายดังภาพที่ 2.8 
Path Cost:  การเคลื่อนแผ่นป้ายหมายเลขในแต่ละครั้งจะใช้ทรัพยากรเป็น 1  

ดังนั้นPath Cost ที่จะใช้ขึ้นอยู่กับจ านวนครั้งของการเคลื่อนที่ 
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หากพิจารณาปัญหาเกม 8-Puzzle ประกอบด้วยแผ่นบอร์ดรองรับขนาด 3x3 ดังนั้นสถานะ
ที่เกิดขึ้นได้ทั้งหมด (3x3)! = 362,880 สถานะ สามารถน ามาสร้างปริภูมิสถานะได้ดังภาพที่ 2.9 
 
 

 
 
ภาพที่ 2.9 ปริภูมิสถานะบางส่วนของเกม 8-Puzzle 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  88) 
 
 
 1. การน า Greedy Best First Search มาประยุกต์กับเกม 
 Greedy Best First Search เป็นวิธีการเลือกเส้นทางที่ดีที่สุดก่อน เพ่ือค้นหาเป้าหมายได้
อย่างรวดเร็ว โดยพิจารณาเลือกเส้นทางท่ีเป็นไปได้ และเส้นทางนั้นจะต้องใช้ทรัพยากรตั้งแต่ต าแหน่ง
ที่พิจารณาจนถึงต าแหน่งเป้าหมาย (ค่า Heuristic: h(n)) น้อยที่สุด โดยต้องพิจารณาทุกต าแหน่งที่
มองเห็น (ทุกต าแหน่งของโหนดใบไม้ขณะนั้น) ว่าต าแหน่งงใดใช้ทรัพยากรน้อยที่สุด ท าเช่นนี้ไป
เรื่อยๆ จนกว่าจะพบเป้าหมายที่ต้องการ โดยจะน าหลักการดังกล่าวมาใช้กับตัวอย่างเกม 8-Puzzle 
 ก าหนดให้จ านวนแผ่นป้ายของสถานะปัจจุบันที่อยู่ผิดต าแหน่งจากสถานะเป้าหมายเป็น ค่า 
Heuristic: h(n) ดังนั้นขั้นตอนการค้นหาสถานะเป้าหมาย โดยใช้วิธีการค้นหาแบบ Greedy Best 
First Search จะมีลักษณะดังภาพที่ 2.10 (ก าหนดให้          แทนแผ่นป้ายที่มีอยู่เดิม) 
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ภาพที่ 2.10 ขั้นตอนการค้นหาสถานะเป้าหมายด้วยวิธี Greedy Best First Search          
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  89) 
 
 

จากภาพที่ 2.10 พบว่า การค้นหาด้วยวิธี Greedy Best First Search สามารถค้นพบ
สถานะเป้าหมายได้ขั้นตอนการค้นหามีดังนี้ 

1) เริ่มค้นหาที่สถานะ A (สถานะเริ่มต้น) พบว่ามีค่า h(A) เป็น 3 
2) สถานะท่ีสามารถเกิดข้ึนได้ จากสถานะ A มีอยู่ 2 สถานะ คือ 

- สถานะ B: เลื่อนช่องว่างขึ้น ท าให้สถานะนี้มีค่า h(B) = 4 
- สถานะ C: เลื่อนช่องว่างไปทางขวา ท าให้สถานะนี้มีค่า h(C) = 2 
ดังนั้นจึงเลือกสถานะ C เนื่องจากมีค่า Heuristic ดีกว่าสถานะ B 

3) สถานะท่ีสามารถเกิดข้ึนได้ จากสถานะ C มีอยู่ 3 สถานะ คือ 
- สถานะ D: เลื่อนช่องว่างไปทางซ้าย ท าให้สถานะนี้มีค่า h(D) = 3 
- สถานะ E: เลื่อนช่องว่างขึ้น ท าให้สถานะนี้มีค่า h(E) = 1 
- สถานะ F: เลื่อนช่องว่างไปทางขวา ท าให้สถานะนี้มีค่า h(F) = 3 
ดังนั้นจึงเลือกสถานะ E เนื่องจากมีค่า Heuristic ดีกว่าสถานะ B,D และ F 
(เปรียบเทียบค่า Heuristic จากทุกโหนดใบไม้ที่เกิดขึ้นขณะนั้น) 
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4) สถานะท่ีสามารถเกิดข้ึนได้ จากสถานะ E มีอยู่ 4 สถานะ คือ 
- สถานะ G: เลื่อนช่องว่างไปทางซ้าย ท าให้สถานะนี้มีค่า h(G) = 2 
- สถานะ H: เลื่อนช่องว่างขึ้น ท าให้สถานะนี้มีค่า h(H) = 2 
- สถานะ I: เลื่อนช่องว่างไปทางขวา ท าให้สถานะนี้มีค่า h(I) = 0 
- สถานะ J: เลื่อนช่องว่างลง ท าให้สถานะนี้มีค่า h(J) = 2 
ดังนั้นจึงเลือกสถานะ I เนื่องจากเป็นสถานะเป้าหมายและมีค่า Heuristic ดีกว่าสถานะ 
B,D,F,G,H และ J  
 ดังนั้นเส้นทางการค้นหาที่ได้คือ สถานะ A, สถานะ C สถานะ E และสถานะ I 
ตามล าดับ ท าให้ได้ค่า Path Cost ใน Problem Formulation ของผลลัพธ์ตัวอย่างนี้
เป็น 3 (เนื่องจากการเคลื่อนย้ายแผ่นป้ายหมายเลขแต่ละครั้งจะใช้ทรัพยากรเป็น 1) จะ
ได้ล าดับการแก้ไขปัญหามีลักษณะดังภาพที่ 2.11 

 

 
 

ภาพที่ 2.11  ล าดับการแก้ไขปัญหาเกม 8-Puzzle 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  91) 
 
 2. การน า A* Search มาประยุกต์กับเกม 
 A* Star Search เป็นการค้นหาที่พิจารณาถึงค่า Heuristic (h(n)) รวมกับค่าของทรัพยากรที่
ใช้จริงตั้งแต่โหนดเริ่มต้นจนถึงโหนด n หรือโหนดที่ก าลังพิจารณาขณะนั้น (g(n)) เพ่ือให้ๆได้ เป็น
ข้อมูลการประมาณค่าใช้จ่ายทั้งหมด หรือที่เรียกว่าค่าฟังก์ชัน Evaluation (f(n)) ที่สามารถน าข้อมูล
นี้ไปใช้ตัดสินใจเลือกเส้นทางไปสู่เป้าหมายได้ รูปแบบสมการของ A* Search คือ f(n)=g(n)+h(n) 
โดยจะน าหลักการนี้มาใช้กับตัวอย่างเกม 8-Puzzle  
 ก าหนดให้วิธีการหาค่า Heuristic (h(n)) เหมือนกับหัวข้อที่ 1 และค่า g(n) แทนการเคลื่อน
แต่ละครั้งจะใช้ทรัพยากรทีละ 1 ดังนั้น ขั้นตอนการค้นหาสถานะเป้าหมายโดยใช้วิธีการค้รหาแบบ 
A*Search มีลักษณะดังภาพที่ 2.12 ก าหนดให้          แทนแผ่นป้ายที่มีวางอยู่ผิดต าแหน่ง 
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ภาพที่ 2.12 ขั้นตอนการค้นหาสถานะเป้าหมายด้วยวิธี A*Search 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  91-92) 
 
 
จากภาพที่ 2.12 พบว่าการค้นหาด้วยวิธี A*Search สามารถค้นพบสถานะเป้าหมายได้ ขั้นตอนการ
ค้นหามีดังนี้ 

1) เริ่มค้นหาที่สถานะ A (สถานะเริ่มต้น) มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 3 (g(A)=0) (ยังไม่
มีการเปลี่ยนสถานะ)และค่า h(A) =3 (แทนจ านวนของแผ่นป้ายของสถานะปัจจุบันที่อยู่
ผิดต าแหน่งจากสถานะเป้าหมาย) 

2)  สถานะท่ีสามารถเกิดขึ้นได้ จากสถานะ A มีอยู่ 2 สถานะ คือ 
- สถานะ B มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(B)=1) และค่า h(B) =4 
- สถานะ C มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 3 (g(C)=1) และค่า h(C) =2 

ดังนั้นจึงเลือกสถานะ C เนื่องจากค่าฟังก์ชัน Evaluation ดีกว่าสถานะ B 
3) สถานะท่ีสามารถเกิดข้ึนได้ จากสถานะ C มีอยู่ 3 สถานะ คือ 

- สถานะ D มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(D)=2) และค่า h(D) =3 
- สถานะ E มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 3 (g(E)=2) และค่า h(E) =1 
- สถานะ F มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(F)=2) และค่า h(F) =3 

ดังนั้นจึงเลือกสถานะ E เนื่องจากค่าฟังก์ชัน Evaluation ดีกว่าสถานะ B,D และ F 
(เปรียบเทียบค่า Heuristic จากทุกโหนดใบไม้ที่เกิดขึ้นขณะนั้น) 

4) สถานะท่ีสามารถเกิดข้ึนได้ จากสถานะ E มีอยู่ 4 สถานะ คือ 
- สถานะ G มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(G)=3) และค่า h(G) =2 
- สถานะ H มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(H)=3) และค่า h(H) =2 
- สถานะ I มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น3 (g(I)=3) และค่า h(I) =0 
- สถานะ J มีค่าฟังก์ชัน Evaluation เป็น 5 (g(J)=3) และค่า h(J) =2 

ดังนั้นจึงเลือกสถานะ I เนื่องจากค่าฟังก์ชัน Evaluation ดีกว่าสถานะ B,D,F,H 
และ J (เปรียบเทียบค่า Heuristic จากทุกโหนดใบไม้ที่เกิดขึ้นขณะนั้น) 



21 
 

ดังนั้นเส้นทางการค้นหาที่ได้คือ สถานะ A สถานะ C สถานะ E และสถานะ I ตามล าดับ 
จะได้ล าดับการแก้ไขปัญหาลักษณะเหมือนกับภาพที่ 2.11 

 
เกมกับการประยุกต์ด้วย Adversarial Search Techniques 
 
 ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. (2552:  93-37) อธิบายไว้ว่า การประยุกต์ใช้
เทคนิคการค้นหาแบบ Adversarial Search Techniques ร่วมกับเกมจะเป็นเทคนิคที่ใฃ้แก้ปัญหา
เกมที่มีการแข่งขันระหว่าง 2 คน โดยปกติเกมที่น ามาพิจารณา ผู้เล่นจะต้องทราบข้อมูลภายในเกม
ขณะนั้นทั้งหมด เช่น เกมหมากรุก และเกม TIC-TAC-TOE หรือเกม OX จะมีผู้เล่น 2 คน ได้แก่ผู้เล่น 
X และผู้เล่น O ผลัดกันวางตัว X หรือ ตัว O ลงบนต าแหน่งช่องว่างของกระดาน TIC-TAC-TOE ซึ่งมี
ทั้งหมด 9 ช่อง ถ้าผู้เล่นใดสามารถวางตัวX หรือ ตัว O เป็นแนวเดียวกัน 3 ตัว (แนวตั้ง,แนวนอน 
หรือ แนวทแยง)จะถือว่าผู้เล่นคนนั้นชนะ ดังตัวอย่างภาพที่ 2.13 
 

 
 
ภาพที่ 2.13 ตัวอย่างผู้เล่น O เป็นผู้ชนะในเกม 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  94) 
 
 หากน าปัญหามาเขียนในรูปแบบ Problem Formulation จะได้ดังนี้ 
  
 Inittial State:  ไม่มีตัว X หรือตัว O อยู่บนกระดาน TIC-TAC-TOE 

Successor Function:  ผลัดกันวาง ตัวX หรือ ตัว O ทีละตัวลงบนต าแหน่งช่องว่างของ
กระดาน TIC-TAC-TOE 

Goal State:  ตัวX หรือ ตัว O ถูกวางเป็นแนวเดียวกัน 3 ตัว  
(แนวตั้ง,แนวนอน หรือ แนวทแยง) 

Path Cost:  จ านวนการผลัดกันเล่น 
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หากพิจารณาปัญหาของเกม TIC-TAC-TOE จะพบว่าช่องกระดานมี 9 ช่อง แต่ละช่อง
สามารถใส่ “X”, “O” หรือไม่ใส่เลยก็ได้ ดังนั้น สถานะที่เกิดข้ึนได้ทั้งหมดมี 39 = 19,683 สถานะ 
สามารถสร้างปริภูมิสถานะได้ ดังภาพที่ 2.14  

 

 
 

ภาพที่ 2.14 ปริภูมิสถานะบางส่วนของเกม  TIC-TAC-TOE 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  94) 
 
 การน า Minimax มาประยุกต์กับเกม  
 Minimax มีลักษณะการค้นหาแบบ Depth-First Search โยพิจารณาค่าต่างๆ จากโหนด
ใบไม้ และลือกค่าที่เหมาะสมขึ้นมายังโหนดด้านบน โดยจะท าเช่นนี้ไปจนกว่าโหนดรากจะได้รับค่า 
โดยจะน าหลักการนี้มาใช้กับเกม TIC-TAC-TOE 
 เกม TIC-TAC-TOE จะมีขนาดปริภูมิสถานะค่อนข้างใหญ่ ดังภาพ 2.14 จึงก าหนดตัวอย่าง
ให้สถานะเริ่มต้นของเกมถูกเล่นมาสักระยะหนึ่งงแล้วเพ่ือความสะดวกต่อการท าความเข้าใจ โดยมี
ลักษณะดังรูป และก าหนดให้ผู้เล่นตัว “X” เป็นผู้เริ่มเล่น 
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ภาพที่ 2.15 สถานะเริ่มต้นของเกม TIC-TAC-TOE 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  94) 
 

พิจารณาความเป็นไปได้ของสถานะต่างๆ ที่อาจเกิดขึ้นในปัญหานี้ จะได้ปริภูมิสถานะดังภาพ
ที่ 2.16 
 

 
 
ภาพที่ 2.16 ปริภูมิสถานะของเกม TIC-TAC-TOE 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  95) 
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 จากภาพ 2.17 Utility Function ของแต่ละ Terminal State ในปริภูมิสถานะจะ
ประกอบด้วย -1 หมายถึง ผู้เล่นเป็นตัว “O” ชนะ, +1 หมายถึง ผู้เล่นเป็นตัว “X” ชนะ และ 0 
หมายถึง เสมอ สามารถน ามาเขียนในรูปแบบโครงสร้างของต้นไม้ได้ โดยน าค่า Utility ต่างๆ ที่ได้จาก
ปริภูมิสถานะของปัญหา มาใช้ในการพิจารณาการค้นหาเส้นทางแบบ Minimax ดังภาพที่ 2.17 
 

 
 
ภาพที่ 2.17 โครงสร้างต้นไม้จากปริภูมิสถานะของเกม TIC-TAC-TOE 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  96) 
 
 
หากใช้วิธี Minimax จะสามารถค้นหาเส้นทางที่เหมาะสมที่สุดของโหนด MAX ได้ดังภาพที่ 2.18 
 

 
 
ภาพที่ 2.18 การหาผลลัพธ์ของเกม TIC-TAC-TOE ด้วยวธิ ีMinimax 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  96) 
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 จากภาพที่ 2.18 พบว่า เส้นทางที่เหมาะสมที่สุดของโหนด MAX คือ เส้นทางที่ไปยังโหนด 
MIN ที่มีค่าเป็น 0 เนื่องจากเส้นทางนี้เป็นเส้นทางเดียวที่โหนด MAX มีโอกาสเสมอ (เส้นทางอ่ืนจะมี
โอกาสแพ้) หากน าค่ามราได้จากการค้นหามาพิจารณาร่วมกับปริภูมิสถานะจะท าให้ได้เส้นทางที่
เหมาะสมที่สุด ดังภาพที่ 2.19 
 

 
 
ภาพที่ 2.19 ผลลัพธ์การเลือกเส้นทางของเกม TIC-TAC-TOE ด้วยวิธ ีMinimax 
ที่มา: (ณัฐพงษ์ วารีประเสริฐ และ ณรงค์ ล่ าดี. 2552:  97) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



26 
 

สรุป  
 ล าดับขั้นตอนการแก้ปัญหาเกมคือ จะต้องวิ เคราะห์ เกมให้อยู่ ในรูปแบบ Problem 
Formulation เพ่ือน าไปสร้างปริภูมิสถานะแล้วจึงน าเทคนิคการค้นหาที่เหมาะสมกับเกมมาช่วย
ค้นหาเป้าหมายที่ต้องการ การประยุกต์โดยใช้เทคนิคการค้นหาแบบ Blind Search Technique 
ร่วมกับเกมต่างๆ เป็นเทคนิคการค้นหาแบบไม่มีข้อมูลมาประกอบการพิจารณา ตัวอย่างโครงสร้างที่
น ามาใช้อธิบายเป็นรูปแบบต้นไม้ ตัวอย่างอัลกอริทึมที่น ามาใช้คือ Breadth-First Search และ 
Depth-First Search การประยุกต์ใช้เทคนิคการค้นหาแบบ Adversarial Search Techniques 
ร่วมกับเกมจะเป็นเทคนิคที่ใฃ้แก้ปัญหาเกมที่มีการแข่งขันระหว่าง 2 คน โดยปกติเกมที่น ามาพิจารณา 
ผู้เล่นจะต้องทราบข้อมูลภายในเกมขณะนั้นทั้งหมด และการประยุกต์โดยใช้เทคนิคการค้นหาแบบ  
Heuristic Search Technique ร่วมกับเกมต่างๆ เป็นเทคนิคการค้นหาแบบมีข้อมูลมาประกอบการ
พิจารณา โดยผู้ เขียนโปรแกรมจะก าหนดข้อมูลดังกล่าวขึ้นมาเองตัวอย่างอัลกอริทึมที่น ามา
ประยุกต์ใช้กับเกมหัวข้อนี้คือ Greedy Best First Search และ A* Search  
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แบบฝึกหัด 
 
 1. จงยกตัวอย่างปัญญาประดิษฐ์ที่น ามาใช้กับการพัฒนาเกม  

2. การประยุกต์โดยใช้เทคนิคการค้นหาแบบ Blind Search Technique  
3. เทคนิคการค้นหาแบบใดเป็นเทคนิคการค้นหาแบบไม่มีข้อมูลมาประกอบการพิจารณา 
4. จงอธิบายหลักการเทคนิค Breadth-First Search ที่น ามาประยุกต์ใช้กับเกม 
5. จงอธิบายหลักการเทคนิค Depth-First Search ที่น ามาประยุกต์ใช้กับเกม 
6. เทคนิคการค้นหาแบบใดเป็นเทคนิคการค้นหาแบบมีข้อมูลมาประกอบการพิจารณา  

 7. จงอธิบายหลักการเทคนิค Greedy Best First Search ที่น ามาประยุกต์ใช้กับเกม 
 8. จงอธิบายหลักการเทคนิค A* Search มาประยุกต์กับเกม ที่น ามาประยุกต์ใช้กับเกม 
 9. เทคนิคการค้นหาแบบใดเป็นเทคนิคที่ใฃ้แก้ปัญหาเกมที่มีการแข่งขันระหว่าง 2 คน 

10. จงอธิบายหลักการเทคนิคการน า Minimax ที่น ามาประยุกต์ใช้กับเกม 
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