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บทคัดย่อ 
 

 วธีิการน าทางการเคล่ือนท่ีในสภาพแวดลอ้มต่าง ๆ ระหวา่งคนสู่คน สามารถใชว้ิธีการวาด
แผนท่ีท่ีวาดดว้ยลายมืออย่างง่ายท่ีมีลกัษณะใกล้เคียงกบัสภาพแวดล้อมจริง จากวิธีการดงักล่าว
บุคคลท่ีได้รับข้อมูลแผนท่ีจะสามารถเขา้ใจขอ้มูลได้ แต่ความสามารถในการวิเคราะห์ขอ้มูลท่ี
ไดรั้บของหุ่นยนต์นั้นท าไดย้ากกว่า จากปัญหาดงักล่าวจึงมีความจ าเป็นตอ้งสร้างระบบวิเคราะห์
แผนท่ีท่ีวาดดว้ยลายมือ เพื่อแปลขอ้มูลแผนท่ีท่ีไดรั้บเป็นค าพูดหรือขอ้มูลท่ีหุ่นยนตส์ามารถเขา้ใจ 
และน าขอ้มูลท่ีแปลจากระบบไปใชใ้นการน าทางหุ่นยนตใ์ห้เคล่ือนท่ีตามค าแปลอยา่งถูกตอ้ง โดย
งานวจิยัน้ีท าการน าเสนอวธีิการสร้างค าอธิบายการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตใ์นแผนท่ีซ่ึงวาดดว้ยลายมือ 
เพื่อควบคุมหุ่นยนต์ให้เคล่ือนท่ีตามค าสั่งท่ีได้รับจากค าอธิบายแผนท่ี ซ่ึงแผนท่ีจะเป็นการวาด
เส้นทางและวตัถุอยา่งง่าย แต่จะตอ้งมีลกัษณะท่ีใกลเ้คียงกบัสภาพแวดลอ้มจริง ซ่ึงวตัถุท่ีอยูใ่นรัศมี
การมองเห็นจะถูกจ าลองดว้ยฟัซซีเวกเตอร์และเขา้สู่ระบบฐานกฎฟัซซีเพื่อหาทิศทางและความ
อนัตราย โดยจะใช้ทิศทางและความอนัตรายน้ีเป็นตวัแปรการเลือกต าแหน่งบนเส้นการเดินทางท่ี
เหมาะสมในแผนท่ีมาอธิบายวิธีเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์ซ่ึงเม่ือไดค้  าอธิบายจากแผนท่ีแลว้จะใช้เป็น
ฐานกฎส าหรับหุ่นยนตเ์พื่อใหเ้คล่ือนท่ีในแบบจ าลองสภาพแวดลอ้มจริง โดยจะมีฐานกฎเป็นระบบ
ช่วยควบคุมความเร็วและการเล้ียวใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ีตามฐานกฎท่ีก าหนดและหลีกเล่ียงการชนกบั
วตัถุจากจุดเร่ิมตน้ไปยงัเป้าหมาย ซ่ึงจากวิธีการท างานในงานวิจยัท่ีได้น าเสนอสามารถช่วยให้
หุ่นยนตเ์ขา้ใจวิธีการเคล่ือนท่ีในสภาพแวดลอ้มจริงโดยไม่เกิดการชนกบัวตัถุ โดยท่ีการวาดแผนท่ี
นั้นอาจจะไม่มีรายละเอียดเหมือนกบัสภาพแวดลอ้มจริงในบางส่วน 
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Abstract 

 Hand-drawn map, a simple drawing of objects and environment that is close to the real 
environment, is used in communication between human. Human can understand the map easier 
than machine. Hence, it is necessary to create a system for analyzing the hand-drawn map in order 
to convert the information into the machine understanding instruction. These interpreted data is 
then used to control the robot's motion so that it can move to the destination. This thesis proposes 
a method to create machine instruction from hand-drawn map to control the robot's motion 
according to the instruction from the map. The instructions obtained from the map is used as rule-
based for robot direction. The obstacle within sight are defined by fuzzy vector and then the fuzzy 
rule-based system is used to evaluate the direction and degree of danger. Direction and degree of 
danger are important parameters in optimizing route selection. We also used fuzzy rule-based 
systems to control the robot movement and obstacle avoidance. The proposed method can help 
instructing the robot to move on the selecting route and avoid the collision with obstacles.  


