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กติกาการแข่งขนั





จุดสาํคญัของกติกา

• เรืÉองความปลอดภยั

• สมาชิกในทีมต้องสวมรองเท้าผ้าใบทีÉมีพื Êนรองเท้าเป็นยาง หมวกนิรภยั และแวน่ตานิรภยัในระหวา่งการแขง่ขนัและทดสอบหุน่ยนต์

• หากมีการใช้แหลง่พลงังานแบบอากาศอดั ทีมจะต้องมีตาขา่ยคลมุถงัลมและยดึติดกบัตวัโครงสร้างของหุน่ยนต์เพืÉอป้องกนัการแตกกระเดน็ของถัง

ในกรณีทีÉเกิดอบุตัิเหตุ

• ขณะเติมลมเข้าไปในถงัลมผู้ปฏิบตัิงานจะต้องสวมใสแ่วน่ตาและหมวกนิรภยัทกุครั Êง โดยแตล่ะทีมจะต้องเตรียมแวน่ตาและหมวกนิรภยัเอง

• Moving on four legs
• ขาทั ÊงสีÉนั Êนแตล่ะข้างต้องสมัผสัและยกออกจากพื Êนสนาม ไมอ่นญุาตให้ลากขา ห้ามใช้กลไกลทีÉสมัผสัพื Êนและหมนุได้แบบ 360 องศา  MR2 ต้องไม่

มีล้อทีÉสมัผสักบัพื Êนสนาม

• หุน่ยนต์ MR2 จะมีเพียง 4 ขาเทา่นั Êน ห้ามมีสว่นอืÉนใดสมัผสัพื Êนนอกจาก 4 ขานี Ê อยา่งไรก็ตาม MR2 สามารถสมัผสักบัรั Êวสนามได้

• ห้ามใช้แรงอืÉนใดในการทําให้หุน่ยนต์ MR2 เคลืÉอนทีÉนอกจากขาทั Êง 4 เทา่นั Êน (เชน่ใช้พดัลมชว่ยเป่าไมไ่ด้)

• ใน 1 รอบของการเคลืÉอนทีÉ ต้องใช้ทั Êง 4 ขาชว่ยในการขบัเคลืÉอน



จุดสาํคญัของกติกา

• การถือ Gerege
• หุน่ยนต์ MR1 ต้องถือ Gerege ในแนวตั Êงเอียงได้ไมเ่กิน 45 องศา สว่นทีÉมีรูอยูด้่านบน โดยให้สว่นบนสดุของป้ายอยู่

สงูกวา่ด้านบนสดุของหุน่ยนต์ และให้เหน็ไมตํ่Éากวา่ 70%

• หุน่ยนต์ MR2 ต้องถือ Gerege ให้ตํÉากวา่ด้านบนสดุของหุน่ยนต์ (ไมต้่องถือแนวตั Êง ไมต้่องชใูห้เหน็ก็ได้)

• การสง่ Gerege
• หุน่ยนต์ MR1 ห้ามสมัผสั MR2

• ระหวา่งการสง่ ต้องมีบางขณะทีÉทั Êง MR1 และ MR2 สมัผสั Gerege

• หุน่ยนต์ MR1 สามารถสัÉงให้หุน่ยนต์ MR2 เริÉมต้นทํางานได้โดยการให้สญัญาณหรือกดปุ่ มสตาร์ทของ MR2 ผา่นตวั 

Gerege



• Shagai
• หุน่ยนต์ MR1 หยิบและโยน Shagai ได้ครั Êงละ 1 อนัเทา่นั Êน

• เมืÉอโยนได้แต้มรวมตั Êงแต ่50 ขึ Êนไปจงึสามารถทําภารกิจตอ่ไป

• หาก Shagai ทีÉถกูโยนไปแล้วตกไปในพื ÊนสนามของฝัÉงตนเองหรือนอกสนาม ทีมสามารถขอ Shagai Retry ได้ แตถ้่า

ไปตกในเขตของฝัÉงตรงข้ามจะแพ้ทนัที

• เมืÉอ Shagai ถกูโยนและได้คะแนนแล้ว ในภายหลงัแม้จะเปลีÉยนด้านคะแนนก็ไมเ่ปลีÉยน (FAQ 1.3-16)

• ถ้า Shagai ถกูโยนลงฝัÉงตวัเองก่อนจะไปยงั Landing Zone จะถือเป็น violation ไมไ่ด้คะแนน (FAQ 1.7-5)

• Shagai ทีÉซ้อนบน Shagai อืÉนจะได้ 20 คะแนน (ไมไ่ด้ตกลงบน Landing Zone) (FAQ 1.7-8)

• ภารกิจปีนภเูขา

• หลงัจากหุน่ยนต์ MR2 มาถงึตําแหน่งรอขึ Êนภเูขา (Mountain urtuu) สมาชิกในทีมสามารถเข้ามาในตําแหนง่รอ

ขึ Êนภเูขา (Mountain urtuu) และสมัผสัหุน่ยนต์ MR2 เพืÉอหยดุการทํางานของหุน่ยนต์และเปลีÉยนโปรแกรม และ/

หรือปรับเปลีÉยนทิศทางของหุน่ยนต์ MR2 ได้ โดยจะต้องได้รับอนญุาตจากกรรมการก่อน

• สมาชิกในทีมสามารถให้สญัญาณในการเริÉมต้นปีนขึ Êนภเูขาโดยต้องไมมี่การสมัผสัหุน่ยนต์ MR2

• เมืÉอถงึยอดภเูขา MR2 ต้องชปู้าย โดยทีÉสว่นบนสดุของป้ายต้องอยูส่งูกวา่ภเูขาไมตํ่Éากวา่ 100 เซนตเิมตร (FAQ 1.3-
9)



MR 1



- แนวคดิการออกแบบในเกมการแข่งขนั

MR1  รูปแบบการเคลืÉอนทีÉ    

การเคลืÉอนทีÉแบบบิดล้อ การเคลืÉอนทีÉแบบล้อ OmniการเคลืÉอนทีÉแบบล้อ MecanumการเคลืÉอนทีÉแบบ สองล้อกลาง



การเคลืÉอนทีÉแบบ สองล้อกลาง

      การเคลืÉอนทีÉ 

         แบบขบัเคลืÉอนสองลอ้กลาง มีลอ้ประคอง หนา้หลงัตวัหุ่น  

จะมีความคล่องตวัในการ เคลืÉอนทีÉทัÊง ทางคดเคีÊยว และ ทางตรง 

เลีÊยวง่ายเนืÉองจาก การขบัเคลืÉอนลอ้อยูต่รงกลางตวัหุ่นยนต ์

สามารถ วิÉงได ้ทัÊง ดา้นหนา้ดา้นหลงั 

          ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.เหมาะสาํหรับ การบงัคบั เอง เนน้การซอ้มทาํความเขา้ในตวั

หุ่นยนต์

2.ถา้ทาํเป็นอตัโนมติั..กไ็ด ้( แต่ ) อาจจะตอ้งคาํนึง ถึงความ

เสถียร ในการเคลืÉอนทีÉ รวมถึงสมรรถภาพมอเตอร์ ทีÉใช ้ควบคุม 

การเคลืÉอนทีÉตอ้งมีความแม่นยาํ และระบบเซนเซอร์ตรวจจบั ใน

แต่ละจุด 



การเคลืÉอนทีÉแบบล้อ Mecanum

      การเคลืÉอนทีÉ 

         การเคลืÉอนทีÉแบบลอ้ Mecanum ขบัเคลืÉอน

แบบ 4 ลอ้ สามารถเคลืÉอนทีÉได ้ทุกทิศทาง

     ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.อาจจะยากนิดหน่อย สาํหรับการบงัคบัเอง  

เนืÉองจากการขบั  ในทางคดเคีÊยว ตอ้งเคลืÉอนทีÉ 

หลาย สเตป็ เดินหนา้ แถขา้ง ตอ้งอาศยัการซอ้ม ทีÉรู้ 

จงัหวะ 

2.ถา้ทาํเป็นอตัโนมติั..กไ็ด ้( แต่ ) อาจจะตอ้งคาํนึง 

ถึงความเสถียร ในการเคลืÉอนทีÉ รวมถึงสมรรถภาพ

มอเตอร์ ทีÉใช ้ควบคุม การเคลืÉอนทีÉตอ้งมีความ

แม่นยาํ และระบบเซนเซอร์ตรวจจบั ในแต่ละจุด   



การเคลืÉอนทีÉแบบล้อ Omni
      การเคลืÉอนทีÉ 

         การเคลืÉอนทีÉแบบลอ้ Omni ขบัเคลืÉอนแบบ 4 ลอ้ 

สามารถเคลืÉอนทีÉได ้ทุกทิศทาง

      ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ  

1.อาจจะยากนิดหน่อย สาํหรับการบงัคบั เอง เนืÉองจาก

การขบั  ในทางคดเคีÊยว ตอ้งเคลืÉอนทีÉ หลาย สเตป็ 

เดินหนา้ แถขา้ง ตอ้งอาศยัการซอ้ม ทีÉรู้ จงัหวะ 

2.ถา้ทาํเป็นอตัโนมติั..กไ็ด ้( แต่ ) อาจจะตอ้งคาํนึง ถึง

ความเสถียร ในการเคลืÉอนทีÉ รวมถึงสมรรถภาพ

มอเตอร์ ทีÉใช ้ควบคุม การเคลืÉอนทีÉตอ้งมีความแม่นยาํ 

และระบบเซนเซอร์ตรวจจบั ในแต่ละจุด   



การเคลืÉอนทีÉแบบบิดล้อ 

      การเคลืÉอนทีÉ 

         แบบขบัเคลืÉอนแบบบิดลอ้ จะขบัเคลืÉอนการเคลืÉอนทีÉดว้ย มอเตอร์ 4 ตวั และใช้

โซ่ หรือ สายพาน ในกลไกลการบิดลอ้ โดยใชม้อเตอร์ และ วงจรเซอร์โว หรือ อาร์

ปรับค่า ในการควบคุมสัÉงการ ทิศทางบิดลอ้ การเคลืÉอนทีÉแบบนีÊ  จะมีความคล่องตวัใน

การ เคลืÉอนทีÉทัÊง ทางคดเคีÊยว และ ทางตรง  และสามารถ วิÉงได ้ทัÊง ดา้นหลา้ดา้นหลงั 

           ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.ไม่สามารถบงัคบั เองได ้เนืÉองจาก สเตป็การทาํงาน ค่อยขา้งยาก อาจจะทาํให ้

เคลืÉอนทีÉชา้ 

2.ถา้ทาํเป็นอตัโนมติั..จะง่ายต่อการควบคุม  เพราะระบบ ขบัเคลืÉอนทีÉคลา้ยกบัรถยนต ์ 

และไม่จาํเป็นตอ้ง คาํนึงถึง สมรรถภาพมอเตอร์ ทีÉใชม้ากเท่าไหร่ การขบัเคลืÉอนแบบ

นีÊ  ค่อนขา้งควบคุมการเคลืÉอนทีÉง่าย มุมในการเลีÊยวต่างๆ สามารถควบคุมดว้ย ค่า 

เซอร์โว หรืออาปรับค่า ทาํงานร่วมกบั เซอร์เซอร์ตรวจจบั

3.ตอ้งออกแบบ ชุดขบัเคลืÉอนค่อนขา้งดี เพราะ มีความเปราะบาง คาํนึงถึงการชน  

กระแทก ถา้ระบบลอ้เบีÊยว หรือคด เพียงนิดเดียว อาจจะตอ้ง ปรับจูนโปรแกรมใหม่



- เทคโนโลยสํีาคญัทีÉควรนํามาใช้

ระบบ บังคบัแบบไร้สาย 

Joy Xbox  Wireless 
Mega 2560 usb host shield

ตัวรับสัญญาณ XBOX



- เวลาทีÉใช้ในการทาํภารกจิ

1.เริÉมจากจุดเริÉมตน้ผา่นทาง คดเคีÊยว  ถึงสะพาน    10-15 วิ

2.จากสะพานถึงจุดส่ง แผน่  Gerege                       10-15 วิ

3.หยบิชิÊนงาน วิÉงไปจุดโยน                                       7-10 วิ

4.โยน                                                                               2 วิ

5.วิÉงกลบัมาหยบิชิÊนงาน                                             7-10 วิ

6.หยบิชิÊนงานวิÉงไปจุดโยน                                        7-10 วิ

7. วิÉงกลบัมาหยบิชิÊนงาน                                            7-10 วิ

8. หยบิชิÊนงานวิÉงไปจุดโยน                                        7-10 วิ

                                รวม                  ถา้เร็วสุด 57 วนิาที ชา้สุด 1.32 นาที                         



MR 2



MR2  รูปแบบการเคลืÉอนทีÉ   

           ข้อควรคาํนึง คอื ความเบาของตวัหุ่นยนต์ นัÊนสําคญั ต่อ การทรงตวั  และ

การถ่ายเทนํÊาหนัก ความสมดุลของหุ่นยนต์ การวางอุปกรณ์ต่างๆ 

การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ เซอร์โว
การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ ระบบนิว

เมตริก

การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ DC มอเตอร์ การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ Stepping 

motor

- แนวคดิการออกแบบในเกมการแข่งขนั



      การเคลืÉอนทีÉ 

     การเคลืÉอนทีÉ โดยใช ้เซอร์โว มอเตอร์ ในการควบคุม กลไกล การทาํงานในการเดิน 

การสัÉงการจะง่ายเนืÉองจาก สัÉงเป็นค่า องศา  

     ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.การเขียนโปรแกรมสัÉงการ อาจจะไม่ซบัซอ้นมาก จ่ายตามค่าทีÉเราตอ้งการ 

2.อาจจะมีปัญหาการสัÉงงานมอเตอร์ ทีÉตอ้งใหส้ามารถทาํงานสมัพนัธ์กนั

3.การคาํนวณโหลดการรับนํÊาหนกั อาจจะตอ้งใช ้เซอร์โว ทีÉราคาค่อนขา้งสูงมาก  เพราะสเปค ยิÉงสูงราคา ยิÉงแพง
https://www.youtube.com/watch?v=yu0E1kDj2pw



การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ DC มอเตอร์ 

https://www.youtube.com/watch?v=hBBhkbbs5qY

      การเคลืÉอนทีÉ 

         การเคลืÉอนทีÉ จะคลา้ย กบั การใชเ้ซอร์โวมอเตอร์ และ 

สเตป็ มอเตอร์ ในการควบคุม กลไกล การทาํงานในการเดิน  

การสัÉงการจะง่ายเนืÉองจาก สัÉงทิศทางการหมุนเพราะขบั

กลไก และควบดว้ยเอน็โคด๊เดอร์ เพืÉอกาํหนดค่า

     ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.การเขียนโปรแกรม ค่อนขา้งง่าย เพราะสัÉงทิศทางการหมุน

อยา่งเดียว และมีเอด็โคด๊   ในการควบคุมรอบในการเดิน 

2.ราคา มอเตอร์สามารถหาซืÊอได ้ ไม่แพงมาก

3.ความหนกัหุ่นยนต ์



การเคลืÉอนทีÉ โดยใช้ ระบบนิว

เมตริก

https://www.youtube.com/watch?v=k8hsbLcHbnA

      การเคลืÉอนทีÉ 

         การเคลืÉอนทีÉแบบใชร้ะบบลม สัÉงงานแต่ละจอ้ย ของหุ่นยนต ์

 

     ขอ้จาํกดัและขีดความสามารถ 

1.การสัÉงโปรแกรมค่อนขา้งง่าย สัÉงการรีเลย ์ เพืÉอสัÉงการทาํงานตวัจ่ายลม 

2.นํÊาหนกั ค่อนขา้งเยอะ มาก

3.การเคลืÉอนอาจจะไม่ค่อยเสถียร 

4.คาํนึงลมทีÉใชใ้นการทาํงาน



- เทคโนโลยสํีาคญัทีÉควรนํามาใช้

โมดูลไจโรสโคป Pixy (CMUcam5) โมดูลกล้อง

ตรวจจับสีและวตัถุ 

Laser Length finder hokuyo กลอ้ง Kinect



- เวลาทีÉใช้ในการทาํภารกจิ

1.เริÉมจากจุดเริÉมตน้เดินถึง เสน้ Line 2                     15 วิ

2. เดินจากเสน้ Line 2 –เสน้ Line 3                          15 วิ

3. เดินจากเสน้ Line 3 ถึงจุดรอขึÊนสะพาน               15 วิ

4.เดินขึÊนสะพาน                                                         7 วิ

                        รวม                                          52 วนิาที



The End


