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Intelligent Reconnoitring System (IRS)



ความเป็นมาและความส าคญัของปญัหา

• จากเหตกุารณ์รนุแรงใน 3 จังหวดัชายแดนภาคใต ้ทีเ่กดิ
การท ารา้ยเจา้หนา้ที ่และประชาชน บอ่นท าลายชวีติ ขวญั
และก าลงัใจในการปฏบิตัหินา้ทีแ่ละใชช้วีติตามปกติ

• ตอ้งมวีธิกีารลดการสญูเสยี จงึเป็นทีม่าของการรเิริม่โครงการ
พัฒนาหุน่ยนตท์ีส่ามารถตรวจสอบและประเมนิความเสีย่ง
ทดแทนการท าหนา้ทีโ่ดยมนุษย์

• หุน่ยนตต์อ้งสามารถเคลือ่นทีไ่ดบ้นพืน้ผวิตา่ง ๆ ดว้ยระบบ
อจัฉรยิะ และมรีะบบน าทางกึง่อตัโนมัต ิเพือ่ลดการสญูเสยี
ชวีติ อวยัวะ และทรัพยส์นิจากเหตกุารณ์ระเบดิใน 3 จังหวดั
ชายแดนภาคใต ้คอื ยะลา นราธวิาส และปัตตานี



วตัถปุระสงคก์ารวจิยั

มุง่เนน้การแกปั้ญหาจากการซุม่วางระเบดิตามขา้งทางหรอืฝังดนิตาม

เสน้ทางลาดตระเวน โดยเฉพาะสถานการณ์ความไมส่งบในพืน้ที ่3 จังหวัด

ชายแดนภาคใต ้

1. เพือ่วจัิยและพัฒนาการตรวจคน้วัตถรุะเบดิฝังดนิแบบ non-invasive

2. เพือ่ออกแบบและพัฒนา UGV ทีเ่หมาะสมในการลาดตระเวนของทหาร

3. เพือ่วจัิยและพัฒนาระบบการเคลือ่นทีอ่จัฉรยิะของหุน่ยนตใ์นพืน้ที่

ทางเดนิขรขุระทัง้ 

(1) ดา้นยทุธวธิกีารสูร้บ ใหเ้กดิการลดการสญูเสยีและสรา้งความมั่นใจ

ใหแ้กท่หารลาดตระเวน และคณะเดนิทางในพืน้ทีเ่สีย่งภัย 

ตลอดจนการเพิม่ประสทิธภิาพของกลยทุธเ์ชงิรับ ทัง้ยังชว่ยในการ

บัน่ทอนความมั่นใจของผูก้อ่การรา้ยในการใชว้ัตถรุะเบดิ 

(2) ดา้นวขิาการ ส าหรับการวจัิยทีส่ าคญัและจ าเป็นตอ่การพัฒนาการ

ดา้นการตรวจคน้วัตถรุะเบดิฝังดนิแบบ non-invasive ซึง่รวมถงึ

การออกแบบและพัฒนา unmanned ground vehicle ทีเ่หมาะสม

ตอ่การใชง้านในการลาดตระเวนของทหาร และ 

(3) ดา้นการวจัิยและพัฒนาระบบการเคลือ่นทีอ่จัฉรยิะของหุน่ยนตใ์น

พืน้ทีล่กัษณะตา่งๆ 



ขอบเขตการวจิยั

มุง่สูก่ารศกึษา คน้ควา้ วจัิย เพือ่การออกแบบและสรา้งระบบ

ลาดตระเวนอจัฉรยิะ ทีส่ามารถตรวจหาวตัถรุะเบดิฝังดนิตามบรเิวณ

เสน้ทางการเดนิทางของทหารลาดตระเวนและขบวน โดยอา้งองิ

ตามขอ้มลูและประสบการณ์จรงิจากการสมัภาษณ์ทหารผูป้ฏบิตังิาน

ในพืน้ที ่3 จังหวดัชายแดนภาคใต ้



ระเบยีบวธิวีจิยั & วธิกีารด าเนนิการวจิยั

• ท าการศกึษาสภาพทั่วไปของยทุโธปกรณ์ และคน้ควา้ รวบรวมขอ้มลูทีเ่กีย่วขอ้ง

กบัการท างานของอปุกรณ์ตา่ง ๆ 

• วเิคราะหเ์ปรยีบเทยีบขอ้ด ีและขอ้เสยี เพือ่ใหไ้ดอ้ปุกรณ์ทีส่อดคลอ้งกบั

ความตอ้งการและมคีวามเหมาะสมในการน ามาประยกุตใ์ชใ้นระบบลาดตระเวน 

รวมทัง้คดัเลอืกและออกแบบวธิกีารใหส้ะดวกและแมน่ย าในการใชร้ะบบ

• ออกแบบระบบการท างานโดยรวม ตัง้แตร่ปูแบบการใชง้านในสถานทีจ่รงิ 

รปูแบบในการลาดตระเวน ... ออกแบบและวเิคราะหโ์ครงสรา้งของ

ตวัหุน่ยนต ์... ออกแบบระบบการท างานรว่มกนัระหวา่งสว่นประมวลผลและ

สว่นขบัเคลือ่น ... ออกแบบการท างานเชือ่มโยงกนัของ Hardware และ 

Software ของระบบยอ่ยตา่ง ๆ ไดแ้ก ่ระบบขบัเคลือ่น ระบบควบคมุแบบ 

Manual ระบบอา่นขอ้มลูจาก GPR ระบบประมวลผลรวม และระบบไฟเพือ่

เชือ่มโยงการท างานของทัง้ตวัหุน่ยนต์

• ทดสอบการท างาน และคณุสมบตัขิองตวัหุน่ยนต ์คอื การท างานในระบบตา่ง ๆ 

และทดสอบรว่มกบัตวัแปรทีม่ผีลกบัการท างานแบบลาดตระเวน และวเิคราะห์

โครงสรา้งดา้นตา่ง ๆ



การศกึษาประกอบการด าเนนิการวจิยั 

• ระบบทีใ่ชใ้นการควบคมุการเคลือ่นทีข่องหุน่ยนต ์โดยผูใ้ชง้าน จาก

ระยะไกล  … RC Joystick และ RC Wireless Controls 

• กลอ้งถา่ยรปูแบบสเตอรโิอ หรอืสามมติ ิ(Three Dimension Camera)

• อปุกรณ์ควบคมุขนาดเล็ก (Microcontroller)

• ระบบสว่นทีใ่ชใ้นการควบคมุการท างานของมอเตอร ์(Motor Driver)

• เครือ่งหยั่งความลกึดว้ยสญัาณเรดาร ์(GPR: Ground Penetrating 

Radar )



ผลการวจัิยส าหรับโครงการฯ นีป้ระกอบดว้ยงาน 2 สว่น คอื สว่น

หุน่ยนต ์และสว่นซอฟตแ์วร ์

1. สว่นหุน่ยนต ์ไดม้กีารออกแบบโดยค านงึถงึการเคลือ่นทีบ่นพืน้ผวิ

ขรขุระ โดยมงีบประมาณในการผลติเป็นขอ้จ ากัด เพือ่ใหเ้กดิ

ความเป็นไปไดใ้นการผลติซ ้าไดใ้นเวลาอนัรวดเร็ว และ

การซอ่มแซมสามารถท าไดโ้ดยงา่ยและสะดวก ผลผลติจงึเป็น

หุน่ยนตเ์คลือ่นทีแ่บบ 4 ลอ้ เพือ่เพิม่ความสามารถในการปีนป่าย

บนพืน้ทีข่รขุระ และสามารถรับน ้าหนักทีอ่าจชว่ยทุน่แรงใน

การปฏบิตักิารจรงิภาคสนามไดเ้ป็นอยา่งนอ้ย 80 กโิลกรัม 

ภายในตวัหุน่มรีะบบวงจรไฟฟ้าและอเิล็กทรอนกิสท์ีส่ามารถควบคมุ

การท างานแบบฉุกเฉนิได ้ดา้นหลงัหุน่ยนตจ์ะเป็นสว่นทีเ่ก็บอปุกรณ์

คอมพวิเตอรท์ีใ่ชใ้นการประมวลผลการท างานทัง้หมด

2. สว่นซอฟตแ์วร์ คณะผูว้จัิยไดค้ดิคน้และพัฒนาระบบการท า 

Mapping เพือ่สือ่สารใหหุ้น่ยนตม์สีภาพการรับรูเ้กีย่วกบั Layout

ของสภาพแวดลอ้มทีค่ลา้ยการรับรูข้องมนุษย ์โดยอาศยัหลกัการ

ของ Image Processing และไดพั้ฒนาระบบการน าทางแบบอสิระ

ดว้ยตวัเอง (Autonomous navigation) โดยอาศยัหลกัการของ

A* Path Planning เพือ่ใหเ้กดิความฉลาดในการคน้หาเสน้ทาง

การเดนิทางดว้ยตวัเอง

ผลผลติ 



การน าผลงานไปใชป้ระโยชน์

• สามารถน าไปตอ่ยอดในการผลติและน าหุน่ยนตไ์ปใชใ้น
การลาดตระเวนของทหารในพืน้ทีเ่สีย่งภยั เพือ่ลดการสญูเสยี
ของทหารและคณะเดนิทาง 

• ลดการน าเขา้ของเทคโนโลยทีางการทหารจากตา่งประเทศ

• ตน้ทนุในการผลติเทคโนโลยทีางทหารมตีน้ทนุทีถ่กูกวา่
การน าเขา้

• นับเป็นการตอ่ยอดไปอกีระดบัส าหรับนวตักรรมใหมข่องไทย
ดา้นหุน่ยนตท์ีมุ่ง่น าไปใชใ้นการลาดตระเวน เชน่ ระบบ
อจัฉรยิะทีท่ าใหหุ้น่ยนตเ์คลือ่นทีไ่ปยงัเป้าหมายดว้ยตนเอง 
และระบบอจัฉรยิะทีส่ามารถวเิคราะหต์ าแหน่งของวตัถรุะเบดิ
ไดอ้ยา่งแมน่ย า



ปัญหา ขอ้ขดัขอ้ง และขอ้เสนอแนะ

• การเคลือ่นยา้ยยังคงมคีวามล าบาก เพราะมนี ้าหนักมาก อาจ

สรา้งความไมส่ะดวกในการเตรยีมพรอ้มระบบ

• ขอ้ควรระวังยังมใีนดา้นความรอ้นและผลของการโดนกระแทก

ทีอ่าจสรา้งความเสยีหายใหแ้กร่ะบบอเิล็กทรอนกิส ์และ

คอมพวิเตอรไ์ด ้

• หากไดม้กีารน าผลการศกึษาและแนวทางในการลดการพึง่พา

ผูเ้ชีย่วชาญในการควบคมุหุน่ เนือ่งจากหุน่สามารถตัดสนิใจ

การท างานไดด้ว้ยตนเอง ก็จะสามารถป้องกนัการสญูเสยี

ก าลังคนในการปฏบิตักิารตรวจหาวัตถรุะเบดิฝังดนิ หรอื

สามารถเขา้ในไปบรเิวณทีเ่จา้หนา้ทีไ่มส่ามารถเขา้ไปส ารวจ

ไดถ้งึ ดังนัน้ การขยายผลการพัฒนาระบบสมองกลนีจ้ะ

สามารถชว่ยเพิม่ประสทิธภิาพของเครือ่งมอืหรอืหุน่ยนต์

อจัฉรยิะทีม่อียูน่ีใ้หม้คีวามฉลาด และท างานโดยพึง่พาคน

นอ้ยทีส่ดุ ลดความเสีย่ง และหากทดสอบการใชง้านได ้

ประสทิธผิลจรงิ ก็จะเกดิความคุม้คา่อยา่งยิง่


