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โดยทั่วไปแล้ว หุ่นยนต์อุตสาหกรรมจะทางานได ้เฉพาะในสถานท่ีซ่ึงจัดเตรียมให้เหมาะ 
สมกับการทำงานของหุ่นยนต์เท่าน้ัน หุ่นยนต์มีบทบาทน้อยมากกับงานที่สภาพแวดล้อมหรือ 
ตำแหน่งช้ินงานมีความไม่แน่นอน ทั่งนี้เน่ืองมาจากข้อจากัดในเรื่องการรับรู้ของหุ่นยนต์ เรา 
อาจนำอุปกรณ์วัดแรงและระบบกล้องดิจิด้ลมาใข้เพ่ือเพิ่มศ้กยภาพให้กับหุ่นยนต์เน่ืองมาจาก 
อุปกรณ์ตรวจรู้ทั่งสองทำงานคล้ายกับการสัมผัสและการมองของมนุษย์ดามลำดับ หุ่นยนต์จะ 
สามารถมีปฏิสัมพันธ์กับส่ิงแวดล้อมโดยใช้ความสามารถน้ี

ในงานวิจัยนี้ เราใช้ระบบกล้องดิจิดัลในการนำปลายแขนหุ่นยนต์เช้าหาชิ้นงาน กล้องจะ 
ติดตั้งอยู่ท ี่ปลายแขนของหุ่นยนต์และจะบันทึกภาพตำแหน่งของชิ้นงานเทียบกับปลายแขนหุ่น 
ยนต์ และเราได ้ติดตั้งอุปกรณ์วัดแรงไว้ที่ปลายแขน และจะควบคุมแรงและพารามิเตอร์รูปภาพ 
พร้อมกัน กล่าวคือ ควบคุมเคลื่อน1หุ่นยนต์ให้ตำแหน่งชิ้นงานปรากฏอยู่กลางภาพและปลาย 
แขนออกแรงสัมผัสดามที่กำหนด เป้าหมายนี้มีความอิสระเท่ากับสาม อนึ่ง เราไม่ทราบตำแหน่ง 
ของชิ้นงานก่อนล่วงหน้า

เทคนิคการควบคุมแบบใหม่ เรียกว่า การควบคุมแบบเรียนรู้ได้พัฒนาชิ้นเพื่อควบคุม 
แรงและพารามิเตอร์รูปภาพพร้อมกัน วิธีนี้จะประมาณหาจาโคเบียนจากการสังเกตการเคลื่อนที่ 
ของหุ่นยนต์และการเปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร์ควบคุม และใช้จาโคเบียนในการหาทิศในการ 
ปรับตำแหน่งข้อต่อหุ่นยนต์ เนื่องจากวิธีการนี้ใม่ต้องสร้างแบบจำลองให้กับระบบ ทำให  ้
สามารถนำไปใช้กับหุ่นยนต์แบบใดกํได้ และเนื่องจากวิธีการนี้ทำงานอยู่บนการควบคุมตำแหน่ง 
ข้อต่อ ทำให้สามารถใช้ไต้กับชุดควบคุมหุ่นยนต์อุตสาหกรรมทั่วไป เราได้ทดลองวิธีการนี้กับ 
หุ่นยนต์อุตสาหกรรมจริงหลายครั้งเพื่อแสดงสมรรถนะของวิธีการ และได้จำลองการทำงานใน 
คอมพิวเตอร์เพื่อศึกษาถึงสมรรถนะต่างๆ ในหลายๆ กรณี

ภาควิชา วิศวกรรมเครื่องกล ลายมือช่ือนิสิต __^ = ^
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Normally, Industrial robots must be operated where the environment is contrived 
to suit the robot. The robots have less use in the applications where the working 
environment and the object position can not be accurately specified. This limitation is 
due to the lack of sensory capability. Force and vision sensors can be used to improve 
the flexibility of the robot since they mimic the human sense of force and vision 
respectively. The robots are able to interact with its environment using these 
capabilities.

เท this research, the vision system is used to navigate the manipulator hand to a target 
object. The camera is in an eye-in-hand configuration and is able to capture the target 
position relative to the manipulator hand. Force sensor is also equipped to the robot 
hand. The task is to control force and visual parameters simultaneously, i.e., the target 
is in the middle of the image and also has the specified touching force, a 3 degrees of 
freedom task. The position of the target in the world coordinate is unknown.

A new technique called Learning Control is developed to complete the task. This 
technique determines the Jacobian from the robot movement and uses it to determine 
the direction for updating joint angles. Since this technique does not require system 
modeling, it is applicable to any robots. Furthermore, this technique works on joint 
command and thus is able to implement on any industrial robot controller. We 
performed several experiments to validate the proposed method. The computer 
simulation is used to analyze the performance in various conditions.
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