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บทคดัย่อ 
 
 

ในงานวิจยัน้ีได้น าเสนอหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมติัเพื่อเคล่ือนท่ีติดตามเป้าหมาย
หลายๆเป้าหมาย ตามล าดบั โดยใชอุ้ปกรณ์อาร์เอฟไอดี แบบพาสซีฟในการน าทาง ซ่ึงประกอบดว้ย
เคร่ืองอ่านอาร์เอฟไอดีติดตั้งท่ีตวัหุ่นยนต ์และใชอ้าร์เอฟไอดีแท็กก าหนดเป็นเป้าหมายให้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีติดตาม ในการท่ีหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีแบบอตัโนมติัจะสามารถติดตามเขา้หาเป้าหมายไดน้ั้นส่ิง
ส าคญัคือ การประมาณต าแหน่งของเป้าหมาย และการวางแผนการเคล่ือนใหก้บัหุ่นยนต ์ 

ดงันั้นในงานวจิยัน้ีไดใ้ชก้ารประมาณต าแหน่งของเป้าหมาย โดยใชห้ลกัการปรับความเขม้
ก าลงัส่ง และปรับทิศทางมุมของเคร่ืองอ่านอาร์เอฟไอดีเพื่อประมาณระยะห่าง และทิศทางของ
เป้าหมายท่ีก าหนด โดยส่วนในการวางแผนการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ได้ใช้การควบคุมแบบ
คาดการณ์ล่วงหนา้ (MPC ) ซ่ึงการควบคุมแบบน้ีจะแบ่งการควบคุมออกเป็น 2 ช่วง แต่จะเลือกการ
ควบคุมเพียงช่วงแรกในการควบคุมเท่านั้นมาใช้งาน ซ่ึงการท างานวนซ ้ าจนกว่าจะถึงเป้าหมายท่ี
ก าหนด ในงานวิจยัน้ีไดท้ดลองหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีติดตามเป้าหมายทั้งแบบเป้าหมายเดียว และแบบ
หลายๆเป้าหมาย ตามล าดบั ผลการทดลอง คือ หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีติดตามเป้าหมายไดอ้ย่าง
ถูกตอ้ง โดยการใชจ้  านวนอาร์เอฟไอดีแท็กท่ีนอ้ยท่ีสุด อีกทั้งยงัสามารถปรับเปล่ียนสถานท่ีใชง้าน 
และสามารถก าหนดรูปแบบการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ดต้ามสถานการณ์ต่างๆได ้
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ABSTRACT 
 
 
In this research present a target tracking control of a wheeled mobile robot (WMR) using a 
passive RFID tag and a reader for navigateon system. Where  is the RFID reader installed in the 
WMR. and using RFID tags to the targets .In the WMR able to track the target is important. 
Estimation of target position  and tarjectory planning for the WMR 

Therefore, in this study, the estimated position of the target. The main target is to adjust 
the intensity and orientation of the RFID reader to estimate the distance and the direction of the 
target. The tarjectory planning of WMR using model predictive control (MPC). Which controls 
the 2 control window, as the control, but only the first will only be used for control. And the loop 
until it reaches the target. In this research, experimental mobile robot to track target both single 
target and multiple targets respectively were WMR can tracking the target accurately.WMR using 
minimum number of  RFID tags. Can also change the location and format of the mobile robot 
according to different situations. 


