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บทคดัย่อ 

 งานวจิยัน้ีสร้างระเบียบวธีิการควบคุมความเร็วและทิศทางของหุ่นยนตใ์ห้มีประสิทธิภาพ
โดยใชร้ะบบฟัซซีลอจิกแบบอินเทอวลัไทป์ทู เพื่อหลบหลีกส่ิงกีดขวางท่ีอยูค่งท่ีและส่ิงกีดขวางท่ี
เคล่ือนท่ีท่ีมีรูปแบบการเคล่ือนท่ีไม่แน่นอน ตวัแปรท่ีใช้ค  านวณคือ ต าแหน่ง ความเร็วเชิงเส้น 
ความเร็วเชิงมุมและทิศทางของส่ิงกีดขวางโดยตวัแปรทั้ง 3 ตวัจะถูกอธิบายดว้ยตวัเลขฟัซซีเพื่อ
ประมาณต าแหน่งในอนาคตของส่ิงกีดขวางท่ีเคล่ือนท่ีในรูปแบบฟัซซีเวกเตอร์ และคาดเดาเวลาท่ี
ส่ิงกีดขวางกบัหุ่นยนต์ จะเกิดการชนในอนาคต เพื่อน าไปสร้างเป็นพื้นท่ีอนัตราย หุ่นยนต์จะใช้
พื้นท่ีอนัตรายในการพิจารณาการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง และค านวณหาเส้นทางท่ีดีท่ีสุดท่ีมีความ
ปลอดภัยและมีระยะทางท่ีสั้ นท่ีสุด ท าให้การควบคุมความเร็วและทิศทางของหุ่นยนต์ มี
ประสิทธิภาพในการหลบหลีกส่ิงกีดขวางท่ีเคล่ือนท่ี โดยตวัแปรท่ีเป็นอินพุตของระบบ คือความ
แตกต่างระหว่างมุมของเส้นทางท่ีดีท่ีสุดกบัมุมทิศทางเดิมของหุ่นยนต์ ค่าความอนัตรายของการ
เลือกเส้นทางท่ีดีท่ีสุด และ ความเร็วปัจจุบนัของหุ่นยนต์ และเอาต์พุตของระบบคือ ความเร็วเชิง
เส้นและความเร็วเชิงมุมของหุ่นยนต ์จากผลการทดลองเห็นไดว้า่หุ่นยนตท่ี์เคล่ือนท่ีในส่ิงแวดลอ้ม
จ าลองสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางและหาเส้นทางไปยงัเป้าหมายไดดี้ โดยมีความส าเร็จในการ
หลบหลีกส่ิงกีดขวางเฉล่ียมากกวา่ร้อยละ 90 ในสถานการณ์ท่ีส่ิงแวดลอ้มมีส่ิงกีดขวางมีความเร็ว
เชิงเส้นหรือเชิงมุมท่ีไม่แน่นอน 
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ABSTRACT 

 This research proposes an effective system for steering and controlling velocity of 
mobile robot using the interval type-2 fuzzy logic, the system is designed so that the robot can 
avoid static and dynamic obstacles with uncertain motion pattern. The variables involved are 
position, linear velocity, angular velocity and direction of the obstacles that are described by 
fuzzy numbers. The future position of an obstacle is modeled using a fuzzy vector. The future 
collision prediction time between each obstacle and the robot are calculated. The future position 
and the predicted collision time are used to create a dangerous region. A robot uses this dangerous 
region to avoid obstacles and choose the safe path with the shortest distance. This selected path is 
used to control velocity and direction of the robot. The input variables of the system are the 
angular difference between the best path and direction of robot, the danger value of the best path 
and the current speed of the robot. The outputs of the interval type-2 fuzzy logic system are linear 
velocity and angular velocity of the robot. The result shows that the mobile robot in simulated 
environments can successfully avoid obstacles with over 90 percent success in case of the 
environment with unpredictable moving obstacles. 

 

 


