
บทที่ 8 
หุ่นยนต์ 

 

หุ่นยนต์ (Robotics) เป็นศาสตร์ทางปัญญาประดิษฐ์แขนงหนึ่งที่เกี่ยวกับการจัดการกับวัตถุ 
และการเคลื่อนที่ของปัญญาประดิษฐ์ที่จะใช้ในการโต้ตอบหน้าจอกับผู้สัมภาษณ์ เป็นการประยุกต์ใช้
งานปัญญาประดิษฐ์ส าหรับพัฒนาเครื่องจักรให้มีความสามารถ และฉลาดพอที่จะท าหน้าที่แทน
มนุษย์ได้อย่างสมบรูณ์ ซึ่งเป็นการสร้างเครื่องจักรให้มีระบบการท างานแบบอัตโนมัติที่มีความ
ใกล้เคียงกับแรงงานมนุษย์ โดยทั่วไปนิยมใช้กับเครื่องจักรในโรงงานอุตสาหกรรม ส าหรับท างานใน
ด้านต่างๆแทนมนุษย์เพ่ือความปลอดภัยจากงานที่เสี่ยงอันตราย หรือเพ่ิมปริมาณการผลิต การ
ประยุกต์ใช้ปัญญาประดิษฐ์กับเครื่องจักร ถือเป็นศาสตร์ที่เกี่ยวข้องกับการควบคุมพฤติกรรมของ
หุ่นยนต์ หรือเครื่องจักรในรูปแบบต่างๆ 

ความหมายของหุ่นยนต์ 

ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี . (2552: 374)  กล่าวว่า หุ่นยนต์ (Robotic) 
หมายถึง เครื่องจักรกลที่ถูกประดิษฐ์ขึ้นมาเพ่ือช่วยท างานหรือกิจกรรมบางอย่างแทนมนุษย์ได้อย่าง
อัตโนมัติสามารถสังเกตุได้จากหุ่นยนต์ในโรงงานต่างๆ ที่น ามาช่วยเพ่ิมผลผลิตการท างาน และลด
ความเสี่ยงอันตรายที่จะเกิดกับมนุษย์  

โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระ
เจ้าอยู่หัว. (2554). ได้ให้ความหมายไว้ว่า หุ่นยนต์ (robot) คือ เครื่องจักรกลหรือหุ่นที่มีเครื่องกลไก
อยู่ภายใน สามารถท างานได้หลายอย่างร่วมกับมนุษย์ หรือท างานแทนมนุษย์ และสามารถจัดล าดับ
แผนการท างานก่อนหรือหลังได้ 

ศศลักษณ์ ทองขาว. (2549: 8) กล่าวว่า หุ่นยนต์ คือ การควบคุมของเครื่องจักรกลให้
สามารถท างานได้ด้วยตนเองภายในโรงงาน และสามารถตัดสินใจหรือแก้ปัญหาได้เองเป็น
เครื่องจักรกลอัตโนมัติที่ได้รับความนิยมทั้งเพ่ืออุตสาหกรรมและของเล่นส าหรับเด็กๆ  

สรุปว่า หุ่นยนต์ คือ เครื่องจักรกลที่ถูกประดิษฐ์ขึ้นมาเพ่ือช่วยท างานหรือกิจกรรมบางอย่าง
แทนมนุษย์ได้อย่างอัตโนมัติ สามารถตัดสินใจหรือแก้ปัญหาได้เอง  
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องค์ประกอบของหุ่นยนต์  

 องค์ประกอบพื้นฐานของหุ่นยนต์ แบ่งได้เป็น 5 ส่วน (Jones, 2008 อ้างถึงใน ณัฐพงษ์  วารี
ประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 374)   

1. เครื่องจักรกล (Mechanical) เป็นส่วนทางด้านฮาร์ดแวร์ ซึ่งน ามาประกอบกันเป็น
หุ่นยนต์ 

2. ก าลัง (Power) หุ่นยนต์จะท างานหรือเคลื่อนไหวได้ ต้องมีก าลังการขับเคลื่อน 
3. ส่วนการรับรู้ (Sensor) ท าหน้าที่รับข้อมูลจากสภาพแวดล้อมภายนอก 
4. ส่วนตอบสนอง (Effector) ท าหน้าที่ตอบสนองกลับไปยังสภาพแวดล้อม 
5. ส่วนของความฉลาด (Intelligent) เป็นส่วนที่น าปัญญาประดิษฐ์มาใส่ไว้ในหุ่นยนต์ 

เพ่ือเป็ฯตัวควบคุมพฤติกรรมการท างานของหุ่นยนต์ โดยใช้เทคนิคต่างๆ เช่น โครงข่าย
ใยประสาท, ตรรกะคลุมเครือ,ขั้นตอนวิธีเชิงพฤติกรรมและการค้นหา เป็นต้น 
 
 

 

 

 

 

ภาพที่ 8.1 องค์ประกอบพื้นฐานของหุ่นยนต์ 
ที่มา: (Jones, 2008 อ้างถึงใน ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 374)   
 

ประเภทของหุ่นยนต์ 

 ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. (2552: 375-379)  ลักษณะทางกายภาพของ
หุ่นยนต์ จะประกอบด้วยเครื่องจักรกลต่างๆ รวมทั้งข้อต่อ ที่ช่วยให้บางส่วนของหุ่นยนต์สามารถ
เคลื่อนไหวได้ ยืดหยุ่นเพ่ือรองรับความเหมาะสมของงานแต่ละประเภทได้มากขึ้น ปัจจุบันหุ่นยนต์ที่
ถูกสร้างขึ้นมีหลายรูปแบบ ซึ่งแบ่งออกเป็น 2 ประเภทหลัก คือ หุ่ นยนต์ที่ติดตั้งอยู่กับที่ (Fixed 
Robot) และหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ได้ (Mobile Robot)  

 

Intelligent 

Actuator Sensor 

Power 

Mechanical 

ปัญญาประดิษฐ ์

หุ่นยนต์ 
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1. หุ่นยนต์ที่ติดตั้งอยู่กับที่ 
ปัจจุบันหุ่นยนต์ที่ใช้ด้านอุตสาหกรรมบางส่วน จะเป็นรูปแบบอยู่กับที่ไท่สามารถ

เคลื่อนที่ไปไหนได้ด้วยตัวเอง ตัวอย่างเช่น แขนหุ่นยนต์ (Robotic Arm) หรือเรียกอีกอย่างหนึ่งว่า 
“แขนกล” ซึ่งส่วนใหญ่น ามาใช้เชื่อมโลหะ กรอกสารเคมี และหยิบสิ่งของต่างๆ เป็นต้น 

2. หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ได้ 

หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ได้ด้วยตัวเอง แบ่งได้เป็น 4 ประเภท คือ  

2.1 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยขา หุ่นยนต์ประเภทนี้ต้องมีโครงสร้างขาแข็งแรงพอที่จะ
รองรับน้ าหนักตัวของหุ่นยนต์เอง และมีข้อต่อและกลไกที่ดีส าหรับการเดินหรือกระโดดได้ หุ่นยนต์
เคลื่อนที่ขาสามารถแบ่งได้หลายชนิด เช่น หุ่นยนต์ที่มีเพียงขาเดียว หุ่นยนต์ที่มี 2 ขา 

2.2 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ มีโครงสร้างที่ง่ายและสามารถเคลื่อนที่ไปบนพ้ืนผิวได้
หลายรูปแบบ ส่วนใหญ่มักใช้ส ารวจบนพ้ืนที่ที่เข้าไปส ารวจยาก ตัวอย่างเช่น หุ่นยนต์ส ารวจบนดาว
อังคาร 

2.3 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ใต้น้้า ประกอบด้วย ตัวขับเคลื่อนที่ท าให้หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่
ในน้ าได้สะดวก และระบบโซนาร์ที่ท าหน้าที่รับข้อมูลจากสภาพแวดล้อมภายนอกหรือสามารถ
ติดต่อสื่อสารระหว่างหุ่นยนต์ด้วยกันได้ มักจะน ามาใช้ส ารวจพื้นที่ใต้น้ าที่อันตรายหรือพ้ืนที่ที่มนุษย์ไม่
สามารถเข้าถึงได้ ตัวอย่างเช่น หุ่นยนต์ส ารวจใต้น้ า 

2.4 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ทางอากาศ หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ทางอากาศได้ จะจ าลองมา
จากยานพาหนะทางอากาศ เช่น เครื่องิน และเฮลิคอปเตอร์ จุดเด่นของหนุ่นยนต์ชนิดนี้คือ สามารถ
น าไปใช้ส ารวจพื้นที่ทางอากาศ หรือน ามาใช้ส าหรับปฏิบัติการช่วยเหลือกรณีพิเศษต่างๆ ตัวอย่างเช่น 
หุ่นยนต์เครื่องบิน หุ่นยนต์เฮลิคอปเตอร์ 

2.5 หุ่นยนต์ประเภทอ่ืนๆ เช่น หุ่นยนต์ที่สามารถปรับเปลี่ยนตัวเองได้ เป็นหุ่นยนต์ที่
สามารถก าหนดรูปร่างของตัวเองให้เหมาะสมกับสภาพแวดล้อมหรือการท างานได้ เช่น หุ่นยนต์ 
SuperBot  

 

การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระ
เจ้าอยู่หัว. (2554). ได้กล่าวถึง การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ ไว้ดังนี้ 

การเคลื่อนที่ (locomotion) หมายถึง การกระท าด้วยก าลัง เพ่ือให้เกิดการเคลื่อนที่จากที่
หนึ่งไปยังอีกท่ีหนึ่ง ส่วนใหญ่แล้วการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์จะพิจารณาออกแบบตามวัตถุประสงค์ของ
การใช้งาน และสภาพการท างานของหุ่นยนต์เป็นส าคัญ หากหุ่นยนต์ใช้ในโรงงานอุตสาหกรรม ซึ่งงาน
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ส่วนใหญ่เป็นงานที่ท าในขอบเขตจ ากัด การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ก็ไม่มีความจ าเป็น จึงออกแบบให้มี
ลักษณะเป็นแขนกลชนิดติดตั้งอยู่กับที่ แต่หากเป็นงานเชิงส ารวจ งานตรวจการณ์ หรือมีขอบเขตการ
ท างานกว้าง และต้องเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งต่างๆ ก็จะออกแบบหุ่นยนต์ให้สามารถเคลื่อนที่ได้ 

ความสามารถในการเคลื่อนที่ (mobility) หมายถึง ความสามารถของระบบขับเคลื่อนที่จะ
น าพาหุ่นยนต์ให้เคลื่อนที่ไปบนพื้นผิว และผ่านสิ่งกีดขวางต่างๆ 

ประเภทการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์สามารถแบ่งเป็นประเภทใหญ่ๆ ได้ดังนี้ 
1) การเคลื่อนที่โดยใช้ล้อ (Wheel-drive locomotion)   

คือ หุ่นยนต์ที่ใช้ล้อในการเคลื่อนที่ เหมาะส าหรับหุ่นยนต์ทั่วไปที่ใช้งานบนพ้ืนราบ ซึ่งมีข้อดี คือ 
หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้อย่างรวดเร็ว มีการควบคุมง่าย ดังนั้นส่วนใหญ่หุ่นยนต์จึงถูกสร้างให้
เคลื่อนที่โดยใช้ล้อ แต่ข้อจ ากัดของการเคลื่อนที่ในลักษณะนี้คือ หุ่นยนต์ไม่สามารถไปในพ้ืนที่ต่าง
ระดับได้ และการเดินทางในพ้ืนที่ขรุขระเป็นไปอย่างยากล าบาก  

 

ภาพที่ 8.2 ล้อใช้ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 

2) การเคลื่อนที่โดยใช้ล้อสายพาน (Track-drive locomotion)   

คือ หุ่นยนต์ที่ใช้ล้อสายพานในการเคลื่อนที่ เหมาะส าหรับหุ่นยนต์ที่ใช้งานในพ้ืนที่ขรุขระ หรือพ้ืนที่ที่
มีความต่างระดับ ส่วนการควบคุมสามารถท าได้ง่ายเหมือนหุ่นยนต์ที่ใช้ล้อทั่วไป แต่มีข้อจ ากัดคือ ไม่
สามารถเคลื่อนที่ด้วยความเร็วสูง และอาจก่อให้เกิดความเสียหายต่อพ้ืนผิวบริเวณที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่
ไป เนื่องจากการตะกุยของล้อสายพาน  
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ภาพที่ 8.3 ล้อสายพาน เหมาะส าหรับใช้งานในพ้ืนที่ขรุขระหรือต่างระดับ  
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 

3) การเคลื่อนที่โดยใช้ขา (Legged locomotion)  
    คือ หุ่นยนต์ที่ใช้ขาในการเคลื่อนที่ โดยเลียนแบบจากสิ่งมีชีวิต เช่น หุ่นยนต์เดิน ๔ ขา 

หรือหุ่นยนต์เดิน ๒ ขา ข้อดี คือ หุ่นยนต์สามารถไปได้ในทุกที่ หรือทุกสภาพพ้ืนผิว สามารถก้าวข้าม
ผ่านสิ่งกีดขวางต่างๆ ได้ และมีความสามารถในการเคลื่อนที่ดีกว่าล้อ ส่วนข้อจ ากัดคือ การเคลื่อนที่
ช้า การควบคุมท าได้ยากล าบากกว่าการเคลื่อนที่แบบใช้ล้อมาก และการรักษาสมดุลเป็นสิ่งที่จ าเป็น
มากส าหรับหุ่นยนต์ประเภทนี้ โดยเฉพาะหุ่นยนต์ที่ใช้ ๒ ขาในการเคลื่อนที ่

4) การเคลื่อนที่โดยการบิน (Flight locomotion)   
    คือ หุ่นยนต์ที่ใช้ปีกหรือใบพัดในการเคลื่อนที่ หรือเรียกว่า หุ่นยนต์บิน ข้อดีของหุ่นยนต์

บินคือ เคลื่อนที่ได้รวดเร็ว และสามารถเข้าไปในพ้ืนที่เสี่ยงภัย หรือพ้ืนที่ที่เข้าถึงได้ยาก ซึ่งงานส่วน
ใหญ่ของหุ่นยนต์ประเภทนี้คือ การส ารวจ หรือการตรวจการณ์ แต่มีข้อควรระวังคือ เนื่องจากหุ่นยนต์
บินมีระยะในการปฏิบัติงานได้ค่อนข้างไกล การควบคุมจากระยะไกลจึงเข้ามามีบทบาทอย่างมาก 
หากมีระบบการควบคุมไม่ดีพอ อาจท าให้เกิดความเสียหายต่อหุ่นยนต์ได้   

5) การเคลื่อนที่ในน้้า (Swimming locomotion)  
    คือ หุ่นยนต์ที่ใช้ใบพัดหรือครีบในการเคลื่อนที่ และมีถังอับเฉาใช้ในการควบคุมการ

ลอยตัวของหุ่นยนต์ ได้แก่ หุ่นยนต์ปลา และหุ่นยนต์เรือด าน้ า ซึ่งส่วนใหญ่ใช้ในงานส ารวจ แต่
เนื่องจากการควบคุมของการเคลื่อนที่ในน้ านั้น ไม่สามารถใช้ภาพในการน าทางได้ จึงต้องใช้อุปกรณ์
ตรวจรู้อย่างอ่ืนมาน าทางแทน เช่น ระบบการสะท้อนกลับของคลื่นเสียง ท าให้การควบคุมต้องมีความ
ระมัดระวังเป็นอย่างมาก   

 

ภาพที่ 8.4 หุ่นยนต์เรือด าน้ า ส่วนใหญ่ใช้ในงานส ารวจ 
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 
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หุ่นยนต์เคลื่อนที่บนผิวน้ า ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ต้องค านึงถึงวิธีการหรือรูปแบบของ
การเคลื่อนที่ด้วยเหตุผลหลายประการ เช่น เพ่ือให้เกิดการใช้พลังงานในการเคลื่อนที่ต่ าที่สุด เพ่ือให้
หุ่นยนต์มีความสามารถในการหลบหลีกสิ่งกีดขวาง หรือเพ่ือให้เกิดเสถียรภาพในขณะเคลื่อนที่  

6) การเคลื่อนที่รูปแบบอ่ืน (Other locomotion) 

    คือ หุ่นยนต์ที่ไม่ใช้ขาและล้อในการเคลื่อนที่ เช่น หุ่นยนต์งู จะใช้การรวมแรงลัพธ์ที่เกิด
จากการบิดเคลื่อนที่ไปมาในแต่ละข้อ ขับดันให้เคลื่อนที่ไปข้างหน้า ข้อดีของหุ่นยนต์ประเภทนี้คือ 
สามารถไปได้ในทุกสภาพพ้ืนผิว ทั้งยังสามารถขึ้นที่สูง และเข้าไปในที่แคบๆ ได้ จึงสามารถปฏิบัติงาน
ได้อย่างหลากหลาย และข้อดีอีกอย่างคือ ในแต่ละข้อต่อของหุ่นยนต์ที่ประกอบกันจะเหมือนกัน 
ดังนั้นถ้าข้อต่อใดเกิดความเสียหายขึ้น จะสามารถทดแทนด้วยข้อต่ออ่ืนได้ทันที      

ท่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

ท่าการเคลื่อนที่ (gait, locomotion gait) หมายถึง รูปแบบของการเคลื่อนไหวเพ่ือให้เกิด
การเคลื่อนที่ ซึ่งแบ่งออกเป็น ท่าการเคลื่อนที่อย่างง่าย และท่าการเคลื่อนที่ประกอบ โดยท่าการ
เคลื่อนที่ประกอบอาจประกอบด้วยท่าการเคลื่อนที่อย่างง่าย ๒ ท่าขึ้นไป วิธีการเคลื่อนที่ขึ้นอยู่กับ
ชนิดของตัวขับเคลื่อน เช่น การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ ๔ ขา (quadruped robot) มีท่าการเคลื่อนที่ ๓ 
แบบ ในการท าให้ขาเคลื่อนที่เป็นคู่ๆ ได้แก่ การเดินแบบกึ่งเดินกึ่งวิ่ง (trot) การเดิน (pace) และการ
กระโดด (bound) 

เสถียรภาพและจุดสมดุล 
เสถียรภาพ (stability) คือ ความสามารถในการรักษาต าแหน่งหรือเส้นทางที่ก าหนด ภายใต้

การรบกวนจากสิ่งเร้าภายนอก ในทางวิศวกรรม เสถียรภาพในการควบคุมจะสัมพันธ์กับจุดสมดุล
เสมอ ซึ่งจุดสมดุล (equilibrium point) คือ จุดที่มีความเร็วเป็นศูนย์ในขณะที่ไม่มีแรงภายนอก หรือ
สัญญาณรบกวนมากระท า 

จุดสมดุลสามารถแบ่งออกเป็น 3 ชนิด ได้แก่ 
1) จุดสมดุลที่มีเสถียรภาพ (stable equilibrium point) คือ วัตถุไม่ได้เคลื่อนที่ออกไปไกล

จากจุดสมดุลที่เกินกว่าขอบเขตที่ก าหนดให้  
2) จุดสมดุลที่มีเสถียรภาพแบบลู่เข้า (asymptotically stable equilibrium point) คือ 

วัตถุจะลู่เข้าสู่จุดสมดุลเสมอ  
3) จุดสมดุลที่ไม่มีเสถียรภาพ (unstable equilibrium point) คือ วัตถุจะเคลื่อนที่ออกไป

ไกลกว่าขอบเขตที่ก าหนด 
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การพัฒนาเกี่ยวกับการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เลียนแบบธรรมชาติ เริ่มเข้ามามีบทบาทมากขึ้น 
เช่น การออกแบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยใช้ ๒ ขาเหมือนมนุษย์ การออกแบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ใต้น้ าโดย
อาศัยหางและครีบ ที่โบกไปมาเหมือนปลา หรือหุ่นยนต์ที่บินได้ โดยอาศัยปีก ที่กระพือเหมือนปีกนก 
ซึ่งจะเห็นได้ว่า กลไกการเคลื่อนที่ของธรรมชาติ ล้วนอาศัยกลไกการเคลื่อนที่แบบกลับไปกลับมา 
เนื่องจากกล้ามเนื้อของสิ่งมีชีวิตมีระยะยืด-หดที่จ ากัด ต่างจากต้นก าลังในหุ่นยนต์ ซึ่งส่วนมากจะใช้
มอเตอร์ที่ใช้การหมุนเป็นหลัก การเคลื่อนที่ในลักษณะกลับไปกลับมา ที่หาง หรือปีกของสัตว์ จะสร้าง
กระแสหมุนวน (vortex) ของของไหลอย่างต่อเนื่อง  กระแสหมุนวนนี้ สร้างแรงขับดันอันมหาศาล 
จากการโบกขยับอวัยวะเพียงเล็กน้อยของสัตว์ได้อย่างไร และท าไมจึงมีประสิทธิภาพสูงกว่าระบบขับ
เคลื่อนที่มนุษย์สร้างขึ้น ประเด็นนี้ยังคงเป็นปริศนา และต้องให้นักวิทยาศาสตร์ค้นคว้าหาค าตอบ
ต่อไป 

 
 

 

ภาพที่ 8.5 หุ่นยนต์บินได้ โดยอาศัยปีกที่กระพือเหมือนปีกนก 
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 

 

การรับรู้และการกระท้าของหุ่นยนต์ 

 ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. (2552: 380-383) กล่าวว่า หุ่นยนต์จะสามารถ
ท างานด้วยตนเองได้ จะต้องมีส่วนประกอบส าคัญ 3 ส่วน คือ 

1. ส่วนการรับรู้ข้อมูลด้วย (Sensor) 
2. ส่วนของการกระท าด้วย Effector 
3. ส่วนระบบควบคุม (Control System) 

 



124 

 

 

ภาพที่ 8.6 แสดงลักษณะการรับข้อมูลและการกระท าตอบสนองกับสภาพแวดล้อม 
ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 380) 
 
 1. ส่วนการรับรู้ข้อมูลด้วย (Sensor) เป็นส่วนที่ท าให้หุ่นยนต์สามารถรับรู้  จาก
สภาพแววดล้อมภายนอกขณะนั้นได้ หุ่นยนต์สามารถรับรู้ข้อมูลจากสภาพแวดล้อมด้วย Sensor โย
ลักษณะการรับรู้ของหุ่นยนต์ได้ต้นแบบมาจากพ้ืนฐานการรับรู้ของมนุษย์ 5 ประเภทดังตารางที่ 8.1  

ตารางท่ี 8.1 ความสัมพันธ์ระหว่างประเภทการรับรู้กับตัวอย่าง Sensor ของมนุษย์ 

ประเภทของการรับรู้ Sensor ของมนุษย์ 
การมองเห็น (Vision) ตา 
การได้ยิน (Audition) ห ู
การรับรส (Gustation) ลิ้น 
การดมกลิ่น (Olfaction) จมูก 
การสัมผัส (Tactition) ผิวหนัง 

ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 380) 
 

 พ้ืนฐานการรับรู้ของมนุษย์สามารถรับรู้ลักษณะต่างๆ ของสภาพแวดล้อมภายนอกได้เช่น 
อากาศเย็น มนุยษ์สามารถรับรู้อากาศเย็นจากการสัมผัสอากาศผ่านผิวหนัง เป็นต้น หุ่นยนต์บาง
ประเภทจะมีการรับรู้นอกเหนือจากตัวอย่างดังกล่าว ดังตารางที่ 8.2 ซึ่งขึ้นอยู่กับประเภทของหุ่นยนต์
ที่น าไปใช้ในสถานการณ์ต่างๆ   
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ตารางท่ี 8.2 ความสัมพันธ์การรับรู้ที่นอกเหนือจากการรับรู้ของมนุษย์ 

ลักษณะของการรับรู้ ค้าอธิบาย 
Excholocation การค้นหาวัตถุด้วยเสียง 
Electroception การตรวจหาสนามไฟฟ้า 
Magnetoception การตรวจหาสนามแม่เหล็กไฟฟ้า 

ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 381) 
 

 Sensor ของหุ่นยนต์มีหลายรูปแบบขึ้นอยู่กับประเภทของงาน แต่เมื่อน ามาแบ่งแยกตาม
พ้ืนฐานการรับรู้ของมนุษย์ จะมีลักษณะดังตารางที่ 8.3 

ตารางท่ี 8.3 ความสัมพันธ์ระหว่างประเภทการรับรู้กับ Sensor ของหุ่นยนต์ 

ประเภทของการรับรู้ Sensor ของหุ่นยนต์ 
การมองเห็น (Vision) กล้อง กล้องอินฟราเรด และ Sensor ตรวจจับรังสี 
การได้ยิน (Audition) ไมโครโฟน 
การรับรส (Gustation) Sensor ตรวจจับเคมี 
การดมกลิ่น (Olfaction) Sensor ตรวจจับเคมี 
การสัมผัส (Tactition) Sensor ตรวจจับการกระทบ 

ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 381) 
 
2. ส่วนของการกระท้าด้วย Effector เป็นส่วนที่แสดงการกระท าของหุ่นยนต์ เพ่ือ

ตอบสนองกลับไปยังสภาพแวดล้อมได้ทันที 
   หุ่นยนต์สามารถกระท า (Act) เพ่ือตอบสนองกลับไปยังสภาพแวดล้อมได้ โดยผ่าน 

Effector ที่หลากหลาย ซึ่งขึ้นอยู่กับวัตถุประสงค์ของหุ่นยนต์แต่ลประเภท เช่น มือหุ่นยนต์ สามารถ
กระท าการหยิบจับ ทุบ หรือ ปล่อย เป็นต้น 

3. ส่วนระบบควบคุม (Control System) เป็นส่วนควบคุมการท างานภายในหุ่นยนต์
ทั้งหมด  
    ระบบควบคุม จะท าหน้าที่แทนความคิดและตัดสินในของหุ่นยนต์ โดยจะต้องรับข้อมูลจาก
สภาพแวดล้อมภายนอก ผ่านส่วนที่เป็น Sensor ก่อนน ามาคิดประมวลผล หรือตัดสินใจว่าควร
ตอบสนองอะไรกลับไปยังสภาพแวดล้อมก่อนที่จะส่งไปยัง Effector เพ่ือกระท าต่อไป และหุ่นยนต์จะ
สามารถทาบผลของการกระท าของตัวเองผ่าน Sensor และน าไปคิดตัดสินใจต่อไปได้ไม่มีที่สิ้นสุด โย
กระบวนการดังกล่าวเรียกว่า “Closed Loop” ดังภาพที ่8.7 
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ภาพที่ 8.7 กระบวนการ Closed Loop 
ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 382) 
 
     ระบบควบคุมหุ่นยนต์ปัจจุบันจะมีสถาปัตยกรรมการควบคุม พื้นฐาน 2 ประเภท 
   1) Reactive Control เป็นรูปแบบสถาปัตยกรรมการควบคุมที่ง่ายที่สุด โดยไม่ได้
น าเทคนิคปัญญาประดิษฐ์ใดๆ มาใช้ ระบบควบคุมจะตอบสนองผ่าน Effector ทันทีที่ได้รับข้อมูลมา
จาก Sensor โดยผ่านตัวควบคุมที่มีชื่อว่า Sensor/Effector Mapping เช่น กรณีหุ่นยนต์มองเห็น
ทางข้างหน้า หากพบว่ามีหลุมบ่อ หุ่นยนต์อาจจะหยุดหรือเดินหลีกเลี่ยงหาเส้นทางอ่ืนเดินต่อไป ดัง
ภาพที่ 8.8  
 

 
 

ภาพที่ 8.8 สถาปัตยกรรมของระบบควบคุมแบบ Reactive Control 
ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 382) 
 

ข้อดีของรูปแบบสถาปัตยกรรมแบบนี้คือ เป็นวิธีที่ง่ายและตอบสนองกลับอย่างง
รวดเร็ว เนื่องจากหุ่นยนต์รับข้อมูลจาก Sensor โดยตรงแล้วน าไปกระท าเพ่ือตอบสนองกลับไปยัง
สภาพแวดล้อมทันที โดยไม่มีการเก็บบันทึกข้อมูลที่รับมาก่อนหหน้านี้ ท ามให้สามารถรองรับกับ
สภาพแวดล้อมที่เป็นแบบ Dynamic ได้อย่างดี ส่วนข้อเสียคือ ไม่มีกระบวนการคิด ความฉลาดดเข้า
มาควบคุม และไม่มีการเก็บข้อมูลที่รับมา 
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2) Subsumption รูปแบบสถาปัตยกรรมที่น าเทคนิคปัญญาประดิษฐ์ต่างๆ มาใช้ 
เช่น การเรียนรู้ การวางแผน เทคนิคการค้นหา ตรรกะคลุมเครือ โครงข่ายใยประสาท และขั้นตอนเชิง
วิธีพันธุกรรม เป็นต้น เพื่อให้ตัวควบคุมสามารถคิด วางแผน และแก้ปัญหาเฉพาะหน้าได้ จึงท าให้การ
ตอบสนองมีประสิทธิภาพมากขึ้น รวมทั้งจะเก็บบันทึกข้อมูลที่ได้รับจากสภาพแวดล้อมเดิมไว้ด้วย 
เช่น หุ่นยนต์สามารถวางแผนเส้นทางเดินจากจุดเริ่มต้นไปยังเปป้าหมายที่สั้นที่สุด หรือใช้ทรัพยากรที่
น้อยที่สุด เป็นต้น ดังภาพที่ 8.9  

 

 

ภาพที่ 8.9  สถาปัตยกรรมของระบบควบคุมแบบ Subsumption 
ที่มา: (ณัฐพงษ์  วารีประเสริฐ และณรงค์  ล่ าดี. 2552: 383) 
 
 ข้อดีของรูปแบบสถาปัตยกรรมนี้คือ หุ่นยนต์สามารถตัดสินใขแก้ปัญหาได้ด้วยตนเอง 
เป้าหมายของการกระท าที่ออกมาจะมีประสิทธิภาพมากกว่าแบบ Reactive Control แต่เนื่องจาก
ต้องเก็บข้อมูลเดิมไว้เพ่ือน ามารวบรวมเป็นประสบการณ์เรียนรู้ให้กับหุ่นยนต์ จึงควรมีพ้ืนที่ของ
หน่วยความจ าส าหรับรองรับข้อมูลดังกล่าวไว้มากพอด้วย 
 

ภาษาที่ใช้พัฒนาหุ่นยนต์ 

 ส่วนส าคัญที่ช่วยท าให้หุ่นยนต์เกิดความฉลาด คือ ระบบควบคุม (Control System) โดย
ผู้พัฒนาหุ่นยนต์จะใช้ “ภาษาส าหรับโปรแกรมหุ่นยนต์ (Robotic Programming Language)” มา
สร้างความคิด การตัดสินใจ และก าหนดพฤติกรรมให้กับหุ่นยนต์ ในปี ค.ศ. 1990 Rodney Allen 
Brooks ได้พัฒนาภาษา Behavior Language เป็นภาษาที่ใช้ฐานกฎ (Rule-Based) มาควบคุมการ
ท างานของหุ่นยนต์แบบ Real-Time โดย Brooks น าภาษาดังกล่าวมาพัฒนากับหุ่นยนต์ที่มี
สถาปัตยกรรมของระบบควบคุมแบบ Subsumption 
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 ในปี ค.ศ. 2000 Horswill ได้พัฒนาภาษา Generic Robot Language (GRL) เป็นภาษา
แบบ Functional Programming ส าหรับออกแบบพฤติกรรม โดยภาษาดังกล่าวได้น ามาใช้กับ
เครื่องจักรกลสถานะจ ากัด (Finite State Machine) 
 ปี ค.ศ. 2002 Andre และ Russell ได้พัฒนาภาษา Alisp ซึ่งถูกพัฒนาต่อมาจากภาษา Lisp 
โดยเป็นภาษาที่ช่วยให้หุ่นยนต์สามารถตัดสินใจได้ด้วยตนเองจากองค์ความรู้และการเรียนรู้จาก
สภาพแวดล้อม 
 นอกจากนี้ยังมีภาษาอ่ืนๆ ที่ถูกพัฒนาขึ้น ได้แก่ ภาษา LAMA (Language for Automatic 
Mechanical Assembly) จากสถาบัน MIT ภาษา RAPT (Robot ART) จากมหาวิทยาลัย Edinburg 
และภาษา Karel ซึ่งต่อมาได้พัฒนาความสามารถให้รองรับภาษาเชิงวัตถุ (Object-Oriented) ได้ จน
กลายเป็นภาษา Karel++ เป็นต้น 
 

งานวิจัย เทคโนโลยี และนวัตกรรมด้านหุ่นยนต์ในประเทศไทย  

โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระ
เจ้าอยู่หัว. (2554). เล่มที่ 36 เรื่องท่ี 6 ได้รวบรวมนวัตกรรมด้านหุ่นยนต์ในประเทศ ตัวอย่างเช่น 

หุ่นยนต์ในประเทศไทยมีการพัฒนาอย่างต่อเนื่อง ทั้งในรูปของงานวิจัยขั้นพ้ืนฐาน และที่
น าไปประยุกต์ใช้ในเชิงอุตสาหกรรม การแพทย์ และการสร้างนวัตกรรมในเชิงสิ่งประดิษฐ์ต่างๆ จาก
การแข่งขันประดิษฐ์หุ่นยนต์ ซึ่งผลงานวิจัยทางด้านหุ่นยนต์ที่น่าสนใจ และถูกบันทึกไว้ คือ 

 

ภาพที่ 8.10 หุ่นยนต์คุณหมอพระราชทาน 
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 
 

ใน พ.ศ. ๒๔๙๗ พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว เสด็จฯ ทรงเปิดงานศิลปหัตถกรรมนักเรียน ที่
โรงเรียนสวนกุหลาบวิทยาลัย และมีพระราชประสงค์ที่จะสร้าง "หุ่นยนต์คุณหมอพระราชทาน" และ
โปรดเกล้าฯ ให้  อาจารย์สนั่น  สุมิตร ผู้อ านวยการวิทยาลัยเทคนิคกรุงเทพฯ (ปัจจุบันคือ 
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มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ) อาจารย์สวัสดิ์  หงส์พร้อมญาติ และคณาจารย์ ของ
วิทยาลัยเทคนิคกรุงเทพฯ เป็นผู้รับผิดชอบในการสร้าง โดยทรงพระกรุณาโปรดเกล้าฯ พระราชทาน
พระราชทรัพย์ส่วนพระองค์ จ านวน ๒๐,๐๐๐ บาท เมื่อหุ่นยนต์คุณหมอพระราชทานสร้างเสร็จแล้ว 
พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว มีพระราชกระแสรับสั่ง ให้น าไปจัดแสดงในงานกาชาด ที่สถานเสาวภา 
หุ่นยนต์คุณหมอพระราชทาน เป็นหุ่นยนต์ตัวแรกของโลกที่มีรูปร่างคล้ายคน ขนาดเท่าคนจริง และ
แต่งกายแบบหมอ สามารถเดิน ยกมือไหว้ พูด ฟัง และโต้ตอบได้ อีกท้ังท างานหลายอย่างได้เป็นอย่าง
ดี ต่อมา พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัวทรงพระกรุณา โปรดเกล้าฯ พระราชทานหุ่นยนต์คุณหมอนี้ 
ให้แก่วิทยาลัยเทคนิคกรุงเทพฯ เพ่ือใช้ประกอบการเรียนการสอน นับว่าพระราชด าริเรื่อง หุ่นยนต์
คุณหมอพระราชทาน ของพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว เป็นสิ่งที่มีคุณค่ายิ่ง ในประวัติศาสตร์ของ
หุ่นยนต์ไทย   
เทคโนโลยี และงานวิจัยทางด้านหุ่นยนต์ ที่น่าสนใจในประเทศไทย ปัจจุบันสามารถแบ่งออกเป็น ๓ 
กลุ่ม คือ  

1. งานวิจัยทางด้านหุ่นยนต์เคลื่อนที่ และหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
    ตัวอย่างงานวิจัยในกลุ่มนี้ ได้แก่ หุ่นยนต์บิน หุ่นยนต์เดิน ๒ ขาคล้ายมนุษย์ หุ่นยนต์

ส ารวจใต้น้ า และหุ่นยนต์อุตสาหกรรมจัดเก็บหางเหล็ก 
    1.1 หุ่นยนต์บิน 
         โดยห้องปฏิบัติการเมคาทรอนิกส์และอัตโนมัติ ส านักวิทยาการเทคโนโลยีขั้นสูง 

สถาบันเทคโนโลยีแห่งเอเซีย (เอไอที) เป็นงานวิจัยที่เน้นการออกแบบและควบคุมหุ่นยนต์บินได้อย่าง
อัตโนมัติ โดยหุ่นยนต์บินมีลักษณะเป็นเฮลิคอปเตอร์ ที่ติดตั้งอุปกรณ์ตรวจรู้หลายประเภท เช่น อัลต
ราโซนิกส์ จีพีเอส อุปกรณ์วัดความเร็วเชิงมุม อุปกรณ์วัดความเร็วมุมเอียง งานวิจัยนี้สามารถน าไป
ประยุกต์ใช้ในงานด้านการส ารวจ การทหาร และการเกษตรกรรม 

1.2 หุ่นยนต์เดิน 2 ขาคล้ายมนุษย์ 
           โดยสถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม (ฟีโบ้) มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอม

เกล้าธนบุรี เป็นงานวิจัยที่ศึกษาเก่ียวกับพลศาสตร์ ของหุ่นยนต์เดิน 2 ขาท่ีมีลักษณะคล้ายมนุษย์ โดย
เน้นในเรื่องกลไกการเดินและการทรงตัวของหุ่นยนต์ การลดแรงกระแทกจากการก้าวเดิ น และการ
ออกแบบระบบตรวจวัดและระบบควบคุมเสถียรภาพ รวมทั้งการใช้ระบบคอมพิวเตอร์ประมวลผล
ภาพของหุ่นยนต์ ในการน าทางและค านวณต าแหน่ง ของหุ่นยนต์ งานวิจัยนี้สามารถน าไปประยุกต์ใช้
ในการท าขาเทียมเพ่ือช่วยเหลือผู้พิการ 
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ภาพที่ 8.11 หุ่นยนต์เดิน ๒ ขา คล้ายมนุษย์ 
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 

 
1.3 หุ่นยนต์ส้ารวจใต้น้้าไทยเอ็กซ์โพล (Thai-XPole) 

โดยส านักงานเครือข่ายวิจัยประยุกต์ทางเทคโนโลยีหุ่นยนต์และชีวการแพทย์ คณะ
วิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยมหิดล เป็นงานวิจัย และพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจใต้น้ า เพ่ือช่วยในการ
ส ารวจและเก็บข้อมูลการร่วมส ารวจบริเวณข้ัวโลกใต้ของนักวิทยาศาสตร์ไทย 

 1.4 หุ่นยนต์อุตสาหกรรมจัดเก็บหางเหล็ก (Crop Collector system) 
โดยสถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม (ฟีโบ้) มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอม

เกล้าธนบุรีกับบริษัทเหล็กสยามยามาโตะจ ากัด เป็นงานวิจัยเกี่ยวกับการออกแบบและจัดสร้าง
หุ่นยนต์อุตสาหกรรมอัตโนมัติขนาดใหญ่ เพ่ือใช้ในสายการผลิตเหล็กรูปพรรณ โดยพัฒนาหุ่นยนต์
ขนาดใหญ่ เพื่อให้สามารถเก็บหางเหล็กที่มีน้ าหนักมากและมีความร้อนสูง แล้วน าไปทิ้งภายในเวลาที่
ก าหนด ในการจัดสร้างหุ่นยนต์ดังกล่าว ท าให้เครื่องจักรของบริษัทสามารถผลิตเหล็กได้อย่างเต็ม
ก าลัง และเพ่ิมผลผลิตให้แก่บริษัท ได้ตามต้องการ 

2. งานวิจัยทางด้านการท้างานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์กับมนุษย์  หรือโคบอต 
(Collaborative robot: Cobot)  และหุ่นยนต์ทางการแพทย์   

เป็นการน าเทคโนโลยีมาประยุกต์ใช้กับหุ่นยนต์ เพ่ือให้ท างานร่วมกับมนุษย์ได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ช่วยเหลือมนุษย์ในการท างานต่างๆ ในชีวิตประจ าวัน รวมทั้งช่วยเหลือผู้พิการ และงาน
ทางการแพทย์ ตัวอย่างงานวิจัยกลุ่มนี้ ในประเทศไทย ได้แก่ หุ่นยนต์โคบอต ชุดสวมแขนขาส าหรับผู้
พิการ การใช้สัญญาณชีวภาพในการควบคุมหุ่นยนต์ และระบบน าทางการผ่าตัด 
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2.1 หุ่นยนต์โคบอตสามมิติ (3D Cobot) 
ห้องปฏิบัติการสหวิทยาการมนุษย์และหุ่นยนต์ ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล คณะ

วิศวกรรมศาสตร์ จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย งานวิจัยนี้เกี่ยวกับการออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์โคบอต
แบบแขนกล ซึ่งสามารถเคลื่อนที่ได้ ๓ องศาอิสระ ที่มีลักษณะเป็นแบบเชิงเส้นตามแนวแกน X, Y
และ  Z  

2.2 ชุดสวมแขนและขา (Arm and Leg ExoskeletonX)  
ห้องปฏิบัติการเมคาทรอนิกส์และอัตโนมัติ ส านักวิทยาการเทคโนโลยีขั้นสูง สถาบัน

เทคโนโลยีแห่งเอเซีย เป็นงานวิจัย ที่เน้นการออกแบบและพัฒนาต้นแบบชุดสวมแขนและขา เพ่ือช่วย
ให้ผู้พิการแขนสามารถควบคุมแขนกลให้หยิบจับสิ่งของ หรือช่วยให้ผู้พิการขาสามารถเดินได้ 

 

ภาพที่ 8.12 ชุดสวมขาหุ่นยนต์ ช่วยในการทุ่นแรงของผู้พิการ 
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 
 

2.3 การควบคุมแขนหุ่นยนต์โดยใช้สัญญาณไฟฟ้าทางชีวภาพ 
 โดยสถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้า

ธนบุรี งานวิจัยนี้ เสนอการน าสัญญาณไฟฟ้าทางชีวภาพที่เกิดขึ้นจากอากัปกิริยาต่างๆ บนใบหน้า 
เช่น การกลอกตา การยักคิ้ว มาวิเคราะห์ เพ่ือท าการเรียนรู้และจดจ ารูปแบบของสัญญาณเหล่านั้น 
โดยมีส่วนประมวลผลเบื้องต้น เพ่ือจัดสัญญาณไฟฟ้าทางชีวภาพ ให้อยู่ในรูปแบบที่สามารถน าไป
เรียนรู้และจดจ าสัญญาณไว้ก่อน หลังจากนั้นจึงน าผลที่ได้มาใช้ควบคุมแขนหุ่นยนต์ 

2.4 ระบบน้าทางการผ่าตัด   
โดยส านักงานเครือข่ายวิจัยประยุกต์ ทางเทคโนโลยีหุ่นยนต์ และชีวการแพทย์ 

คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยมหิดล เป็นงานวิจัยที่เกี่ยวกับ การพัฒนาระบบน าทาง เพ่ือช่วยใน
การผ่าตัด โดยพยายามลดการฉายแสง รวมทั้งพัฒนาระบบหุ่นยนต์ ช่วยในการผ่าตัด หุ่นยนต์ช่วยใน
การผ่าตัด 
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ภาพที่ 8.13 หุ่นยนต์ช่วยในการผ่าตัด  
ที่มา: (โครงการสารานุกรมไทยส าหรับเยาวชน โดยพระราชประสงค์ในพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัว. 2554) 

 
3. งานวิจัยและนวัตกรรมที่ได้จากการแข่งขันหุ่นยนต์ 

การแข่งขันหุ่นยนต์ในแต่ละครั้ง นอกจากผู้เข้าร่วมการแข่งขันจะได้รับความสนุกสนาน
แล้ว ยังสามารถน าทักษะความรู้ทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มาประยุกต์ใช้ในการประดิษฐ์
หุ่นยนต์อีกด้วย โดยนวัตกรรมด้านหุ่นยนต์หลายๆ อย่างก็ได้เกิดขึ้นจากการแข่งขันหุ่นยนต์นี้ 

 

การประยุกต์ใช้ระบบชาญฉลาด 
 
 กิตติ ภักดีวัฒนะกุล. (2551: 373-375) ได้กล่าวถึง งานที่เกี่ยวข้องกับระบบชาญฉลาด โดยมี
รายละเอียด ดังนี้ 
 1. ระบบช่วยสอนอันชาญฉลาด (Intelligent Tutoring Systems) 

เมื่อระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ต(Internet) และอินทราเน็ต (Intranet) ได้รับความนิยม
เพ่ิมสูงขึ้นและด้วยประโยชน์ที่ได้รับจากทั้งสองเครือข่าย จึงท าให้มีการน าระบบผู้เชี่ยวชาญมา
ประยุกต์ใช้ร่วมกับระบบช่วยสอนให้สามารถท างานบนเว็บไซต์ได้ ซึ่งเรียกว่า “Web-based 
Intelligent Tutoring Systems” 

1.1 เหตุผลที่น้ามาสู่การท้างานบนเว็บ 
ระบบผู้เชี่ยวชาญมีวิวัฒนาการมาจากปัญญาประดิษฐ์ ด้วยวัตถุประสงค์ส าคัญคือ 

“การถ่ายทอดองค์ความรู้และให้ค าแนะน าที่ชาญฉลาด” แก่ผู้ใช้ระบบตามความต้องการ ด้วย
วัตถุประสงค์ดังกล่าวและความสามารถของระบบ  ท าให้ระบบผู้เชี่ยวชาญได้รับความสนใจเป็นอย่าง
มาก แต่การยอมรับจากผู้ใช้นั้นยังมีอยู่น้อย เนื่องจาก กลุ่มผู้ ใช้ระบบมีจ านวนไม่มากนัก จึงท าให้
ความนิยมในการน าระบบมาใช้ขยายตัวไปอย่างเชื่องช้า ปัจจุบันผู้พัฒนาระบบผู้เชี่ยวชาญและ
ปัญญาประดิษฐ์ได้เล็งเห็นว่า ความนิยมใช้อินเตอร์เน็ตและอินทราเน็ตมีอัตราเพ่ิมขึ้นอย่างเห็นได้ชัด 
จ านวนผู้เข้าใช้อินเตอร์เน็ตเพ่ิมขึ้นอย่างมาก จึงได้พัฒนาให้ระบบผู้เชี่ยวชาญและปัญญาประดิษฐ์  
สามารถท างานบนเครือข่ายอินเตอร์เน็ตได้ โดยติดตั้งระบบผู้เชี่ยวชาญและเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์

http://vtls.dusit.ac.th/search/query?match_1=PHRASE&field_1=a&term_1=%E0%B8%81%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%95%E0%B8%B4+%E0%B8%A0%E0%B8%B1%E0%B8%81%E0%B8%94%E0%B8%B5%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%92%E0%B8%99%E0%B8%B0%E0%B8%81%E0%B8%B8%E0%B8%A5.&theme=arcm_full
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อ่ื น ๆ  ไ ว้ บ น เ ค รื อ ข่ า ย อิ น เ ต อ ร์ เ น็ ต ใ น รู ป แ บ บ ข อ ง  “Knowledge Server” 
(Eriksoon:1996,Huntington: 2000)  

ดังนั้น ระบบผู้เชี่ยวชาญจะสามารถถ่ายทอดองค์ความรู้ผ่านเครืออินเตอร์เน็ตได้ทั่ว
โลก และกลุ่มผู้ใช้ที่จะได้รับองค์ความรู้ก็จะมีจ านวนพ่ิมมากขึ้น นอกจากนี้ ระบบสนับสนุนการ
ตัดสินใจ(Decision Support Systems: DSS) หุ่นยนต์ (Robotic) และฐานข้อมูล (Database) ที่อยู่
บนระบบคอมพิวเตอร์หรือระบบเครือข่ายที่แตกต่างชนิดกัน  ก็จะสามารถเข้าถึงองค์ความรู้จากระบบ
ผู้เชี่ยวชาญและปัญญาประดิษฐ์ได้ และผลประโยชน์อีกประการที่ระบบผู้เชี่ยวชาญบนเว็บจะได้รับคือ 
วิศวกรองค์ความรู้จะสามารถปรับปรุงองค์ความรู้ในฐานข้อมูลโดยสะดวกมากยิ่งขึ้น ไม่ว่าผู้ถ่ายทอดที่
เป็นมนุษย์จะอยู่สถานที่ใดก็ตาม และไม่ว่าแหล่งขององค์ความรู้นั้นจะอยู่บนเครือข่ายชนิดใดก็ตาม
วิศวกรองค์ความรู้จะสามารถเข้าถึงองค์ความรู้เหล่านั้นได้ทั่วโลก 

การประยุกต์ใช้ระบบผู้เชี่ยวชาญและปัญญาประดิษฐ์บนเว็บข้างต้น ท าให้ผู้ใช้งาน
อินเตอร์เน็ตทั่วโลกได้รับองค์ความรู้ตามที่ตนต้องการได้อย่างรวดเร็วและเสียค่าใช้จ่ายน้อย และ
ผู้ใช้งานอินเตอร์เน็ตก็สามารถพบเห็นการประยุกต์ใช้ปัญญาประดิษฐ์และระบบผู้เชี่ยวชาญบนเว็บไซต์
ได้ทั่วไปดังตัวอย่างต่อไปนี้ 

 
 ตารางท่ี 8.4 เทคโนโลยีและการน าไปใช้ 

         
เทคโนโลยีที่ใช้ การน้าไปใช ้

ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) Web browser 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) ช่วยในการค้นหาสารสนเทศ 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) ช่วยในการจับคู่ตามแบบแผน(Matching Item) 

กับหัวข้อท่ีก าหนด 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) ตรวจสอบอีเมล์ 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) เข้าถึงฐานข้อมูลและสรุปผลสารสนเทศ 
ระบบผู้เชี่ยวชาญ(Expert  Systems) ปรับปรุงระบบรักษาความปลอดภัยบนอินเตอร์เน็ต 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) จับคู่ค าค้นหาจากผู้ใช้ให้ตรงกบค าถามที่มีการ

ซักถามบ่อยครั้ง(FAQs) 
WWW robots (Spiders),                  
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) 

การสืบค้นสารสนเทศ เครื่องมือค้นหาที่มี
ประสิทธิภาพ(Smart Search Engine) 

ระบบผู้เชี่ยวชาญ(Expert  Systems) เข้าถึงฐานข้อมูลที่มีข้อมูลเชิงปริมาณได้ 
ระบบผู้เชี่ยวชาญ(Expert  Systems) ค้นหาข้อมูลที่มีอยู่มากมายและแตกแขนงกัน

ออกไปได้ 
ตัวแทนปัญญา(Intelligent Agent) ติดตามข้อมูลและแจ้งการเปลี่ยนแปลงได้ ติดตาม

การใช้งานของผู้ใช้ 
ที่มา: (กิตติ ภักดีวัฒนะกุล. 2551: 374)  
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1.2 โปรแกรมแปลภาษาอัตโนมัติบนเว็บไซต์ 
เป็นการประยุกต์ใช้ระบบปัญญาประดิษฐ์ให้เป็นเครื่องมือในการแปลจากภาษาหนึ่งไป

เป็นภาษาที่ต้องการได้ ตามจ านวนภาษาที่ก าหนดไว้ในเว็บไซต์ของผู้พัฒนาแต่ละราย เช่น เว็บไซต์ 
www.freetranslation.com ที่สามารถแปลจากภาษาอังกฤษไปเป็นภาษาอ่ืน ๆ ได้ถึง 9 ภาษา และ
แปลจากภาษาอ่ืนเป็นภาษาอังกฤษได้อีก 6 ภาษา  

1.3 ระบบช่วยสอนอันชาญฉลาดผ่านเว็บ 
มีผู้พัฒนาระบบการเรียนการสอนหลายรายที่ได้น าระบบปัญญาประดิษฐ์มาเป็น

เครื่องมือในการพัฒนาระบบช่วยสอนอันชาญฉลาดผ่านเว็บ (Web-based Intelligent Tutoring 
Systems) เนื่องจากผู้เรียนสามารถเข้าเรียนได้ไม่ว่าจะอยู่ ณ สถานที่ใดก็ตาม   ท าให้การเรียนและ
การถ่ายทอดองค์ความรู้มีความสะดวกมากยิ่งข้ึน  นอกจากนี้ ผู้เรียนยังสามารถเรียนรู้ศาสตร์ในแขนง
ที่คนต้องการได้อีกด้วย 

ระบบการเรียนการสอนผ่านทางเว็บไซต์ ที่ใช้ระบบผู้เชี่ยวชาญเป็นเครื่องมือในการ
ถ่ายทอดองค์ความรู้ จะสามารถเปิดหลักสูตรการวิเคราะห์และแก้ไขปัญหาเสมือนจริงได้  โดยใช้
กรณีศึกษา  ซึ่งการน าเสนอกรณีศึกษาดังกล่าวต้องอาศัยสื่อประสม (Multimedia) ต่างๆ เพ่ือให้
ผู้เรียนสามารถโต้ตอบกับระบบได้เสมือนการแก้ไขปัญหาจริง ยกตัวอย่าง เช่น การน าเสนอกรณีศึกษา
เพ่ือการฝึกแก้ไขปัญหาให้แก่ผู้เรียน ดังนี้ 

1)  น าเสนอรายละเอียดของปัญหา 
2)  น าเสนอแนวทางในการแก้ไขปัญหาทั้งแนวทางท่ีผิดและแนวทางที่ถูกต้อง 
3)  อธิบายสาเหตุของแนวทางที่ผิดและแนวทางถูกต้องในการน ามาใช้แก้ไขปัญหา 
4)  แสดงหลักการในการแก้ไขปัญหา 
ผู้เรียนจะสามารถลองผิด-ลองถูก และเรียนรู้เพ่ือสร้างทักษะในการแก้ไขปัญหาได้ โดย

ไม่ต้องเดินไปยังห้องเรียนที่อยู่ต่างสถานที่ ท าให้มีความสะดวกมากยิ่งขึ้น 
 
สรุป 
 หุ่นยนต์ คือ เครื่องจักรกลที่ถูกประดิษฐ์ขึ้นมาเพ่ือช่วยท างานหรือกิจกรรมบางอย่างแทน
มนุษย์ได้อย่างอัตโนมัติ สามารถตัดสินใจหรือแก้ปัญหาได้เอง แบ่งเป็น 2 ประเภท คือ หุ่นยนต์ที่ติด
ตั้งอยู่กับที ่เช่น แขนหุ่นยนต์ และหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ได้ เช่น หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยขา หุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ หุ่นยนต์เคลื่อนที่ใต้น้ า หุ่นยนต์เคลื่อนที่ทางอากาศ และหุ่นยนต์ประเภทอ่ืนๆ ซึ่ง
หุ่นยนต์สามารถรับรู้ข้อมูลจากสภาพแวดล้อมภายนอกผ่าน Sensor และกระท าโต้ตอบกลับโดยผ่าน 
Effector ได้ ส่วนที่ท าหน้าที่แทนความฉลาดของหุ่นยนต์คือระบบควบคุม (Control System) ซึ่งมี
อยู่ 2 แบบ คือ Reactive Control เป็นระบบควบคุมแบบพ้ืนฐาน จะไม่มีการน าเทคนิค
ปัญญาประดิษฐ์มาใช้ในการแก้ปัญหา และ Subsumption เป็นระบบควบคุมที่น าเทคนิค
ปัญญาประดิษฐ์มาใช้ในการแก้ปัญหา หุ่นยนต์จะสามารถท างานด้วยตนเองได้ โดยผู้พัฒนาหุ่นยนต์จะ
ใช้ “ภาษาส าหรับโปรแกรมหุ่นยนต์ (Robotic Programming Language)” มาสร้างความคิด การ

http://www.freetranslation.com/
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ตัดสินใจ และก าหนดพฤติกรรมให้กับหุ่นยนต์ ภาษา Behavior Language เป็นภาษาที่ใช้ฐานกฎ 
(Rule-Based) มาควบคุมการท างานของหุ่นยนต์แบบ Real-Time ภาษา Generic Robot 
Language (GRL) เป็นภาษาแบบ Functional Programming ส าหรับออกแบบพฤติกรรม โดยภาษา
ดังกล่าวได้น ามาใช้กับเครื่องจักรกลสถานะจ ากัด (Finite State Machine) ภาษา Alisp เป็นภาษาที่
ช่วยให้หุ่นยนต์สามารถตัดสินใจได้ด้วยตนเองจากองค์ความรู้และการเรียนรู้จากสภาพแวดล้อม 
นอกจากนี้ยังมีภาษาอ่ืนๆ ที่ถูกพัฒนาขึ้น ได้แก่ ภาษา LAMA (Language for Automatic 
Mechanical Assembly) และภาษา Karel ซึ่งต่อมาได้พัฒนาความสามารถให้รองรับภาษาเชิงวัตถุ 
(Object-Oriented) ได้ จนกลายเป็นภาษา Karel++  
 
แบบฝึกหัดท้ายบท 
 1. จงอธิบายความหมายของ หุ่นยนต์ 
 2. องค์ประกอบพื้นฐานของหุ่นยนต์ประกอบด้วยอะไรบ้าง 
 3. หุ่นยนต์สามารถแบ่งออกได้กี่ประเภท อะไรบ้าง 
 4. จงอธิบายความกมายของระบบควบคุมแบบ Reactive Control และ Subsumption 
 5. จงบอกข้อดีข้อเสียของระบบควบคุมแบบ Reactive Control และ Subsumption 
 6. การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์มีก่ีรูปแบบ อะไรบ้าง 
 7. จงเปรียบเทียบความสัมพันธ์ระหว่างประเภทการรับรู้กับ Sensor ของหุ่นยนต์ 
 8. หุ่นยนต์สามารถจะท างานด้วยตัวเองได้ ต้องประกอบด้วยอะไรบ้าง จงอธิบาย 
 9. จงแสดงความคิดเห็นว่าหุ่นยนต์สามารถน าไปใช้ในชีวิตประจ าวันของมนุษย์ได้อย่างไร 
 10. ปัจจุบันเทคโนโลยีหุ่นยนต์ได้รับการพัฒนาอย่างไรบ้าง จงยกตัวอย่าง 3 ตัวอย่าง พร้อม
ทั้งบอกคุณสมบัติของหุ่นยนต์นั้น 
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