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บทคดัย่อ 

ระบบการควบคุมและการตดัสินใจในการแข่งขนัฟุตบอลหุ่นยนต์ มีความซับซ้อนท าให้เกิด
ความไม่แน่นอนส าหรับการก าหนดเง่ือนไขและเลือกใช้ค  าสั่งการควบคุมหุ่นยนต์ท่ีผิดพลาดได ้
งานวิจยัน้ีได้ศึกษาและพฒันาการควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ผูรั้กษาประตู โดยใช้ระบบการ
ตดัสินใจแบบฟัซซีส าหรับหุ่นยนต์ผูรั้กษาประตูดว้ยวิธีการอนุมานแบบฟัซซี Mamdani เพื่อควบคุม
การตดัสินใจการเคล่ือนท่ีเพื่อป้องกนัประตู จากการประเมินต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของลูกบอลภายใน
สนามแข่งขนั และน าแนวคิดของผูเ้ช่ียวชาญมาแก้ไขปัญหา เพื่อก าหนดโครงสร้าง จ านวนตวัแปร 
พจน์ภาษา รูปร่างของฟังก์ชนัสมาชิก พารามิเตอร์ และฐานกฎของระบบฟัซซีท่ีเหมาะสม ในงานวิจยั
น้ีไดท้ดลองเพื่อวดัประสิทธิภาพการท างานของระบบการตดัสินใจแบบฟัซซีส าหรับหุ่นยนต์ผูรั้กษา
ประตู 3 การทดลอง  

การทดลองท่ี 1 คือการทดลองการวดัความถูกต้องของการประเมินต าแหน่งของลูกบอลท่ี
เคล่ือนท่ีภายในสนามแข่งขนัส าหรับหุ่นยนต์ผูรั้กษาประตู ระบบการแบ่งเขตพื้นท่ีสามารถแบ่งเขต
พื้นท่ีไดถู้กตอ้งร้อยละ 95.58 และมีขอ้ผิดพลาดในการแบ่งเขตพื้นท่ีร้อยละ 4.42 ระบบความสามารถ
ประเมินต าแหน่งของลูกบอลได้อย่างถูกตอ้งและสามารถน าไปควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์
ผูรั้กษาประตูดว้ยเทคนิคการป้องกนัประตู Followball และIntercepball 

การทดลองท่ี 2 คือระบบการตดัสินใจแบบฟัซซีส าหรับหุ่นยนต์ผูรั้กษาประตู ภายในรูปแบบ
การทดลองการป้องกนัประตูจากการทดสอบยงิจุดโทษทั้งหมด 40  จุด ผลการทดสอบการท างานของ
หุ่นยนต์ผูรั้กษาประตูสามารถป้องกนัประตูจากการยิงทั้งหมด 2,000 คร้ัง ซ่ึงอตัราการป้องกนัประตู
เป็นร้อยละ 99.9 และอตัราส่วนการเสียประตูร้อยละ 0.1 

http://www.edu.cmu.ac.th/detail.php?No=0205011194


 

จ 
 

การทดลองท่ี 3 คือการทดสอบประสิทธิภาพระบบการตดัสินใจแบบฟัซซีส าหรับหุ่นยนต์
ผูรั้กษาประตู ภายในรูปแบบเกมการแข่งขนั ในขั้นตอนการจ าลองสถานการณ์การแข่งขนัจ านวน 50 
รอบการแข่งขนัในแต่ละรอบการแข่งขนัจะให้เวลา 3 นาที หุ่นยนต์ผูรั้กษาประตูสามารถป้องกัน
ประตูได้ 1,457 คร้ัง เสียประตู 15 คร้ัง มีอตัราส่วนการเสียประตูเป็นร้อยละ 1.03 และมีอตัราการ
ป้องกนัประตูร้อยละ 98.97 

จากการศึกษาพบวา่การตดัสินใจแบบฟัซซีส าหรับหุ่นยนตผ์ูรั้กษาประตูระบบสามารถตดัสินใจ 
และ สามารถประเมินสถานการณ์ภายในสนามท่ีมีการเปล่ียนแปลง เพื่อป้องกนัการท าประตูจากฝ่าย
ตรงขา้มไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ แต่ปัจจยัท่ีส่งผลให้เกิดขอ้ผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนจากการพฒันาระบบท่ี
เลือกใชฟั้งกช์นัความเป็นสมาชิกนั้นตอ้งเลือกใชรู้ปแบบฟังกช์นัสมาชิกท่ีครอบคลุมทุกเงือนไข  
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ABSTRACT 

Control system and decision making in soccer robot are complex. This leads to an uncertain 
condition definition and incorrect robot command selection. In this work, we develop a system that 
controls goal keeper robot using Mamdani fuzzy inference system. In particular, the system will 
make a decision on robot movement to protect a goal from assessing football position in the field. 
The expert’s opinion is utilized to help in defining a suitable system structure, number of linguistic 
variables, membership functions, and rules. There are 3 experiments to show the efficiency of Fuzzy 
decision for goal keeper robot. 

The first experiment is to measure the accuracy of position assessment of football position in 
the field. The accuracy of identifying a correct area in the field is 95.58% with only 4.42 % 
incorrect identification. The system is able to assess the football position correctly and that leads to 
a suitable controlled robot movement techniques, i.e., Followball or Intercepball. 

The fuzzy decision making system for goalkeeper robot efficiency is shown in the second 
experiment. We implement a goal protecting system with penalty shooting in 40 different positions 
with 2000 shooting at each position. The result shows that the system can protect a goal 99.9%. 

We implement the fuzzy decision making system for goalkeeper robot in a simulated game 
situation in the third experiment. There are 50 simulated game situations with 3 minutes in each 
game. The system is able to protect the goal 98.97%. 
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From the study, our system is able to make a good decision and able to assess varied 
situations in the field. The goalkeeper robot is able to protect the goal from opponent. However, to 
help improve the system, we need to select proper membership functions. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


