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บทคัดย่อ 
 

โครงงานหุ่นยนต์สร้างแผนท่ีสามมิติ มีวตัถุประสงค์เพื่อสร้าง และออกแบบหุ่นยนต์ ท่ี
สามารถท างานแทนมนุษยใ์นบริเวณท่ีมีความเส่ียงโดยผูจ้ดัท าไดมี้การน าเอาอุปกรณ์คิเนค (Kinect) 
เขา้มาใช้งานร่วมกบัหุ่นยนต์ เพื่อใช้เป็นอุปกรณ์รับภาพ และความลึกเพื่อน าไปประมวลผล และ
สร้างแผนท่ีสามมิติ ในส่วนของการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์จะถูกแบ่งเป็น 2 โหมดคือ โหมดควบคุม
การเคล่ือนท่ีจากผูใ้ชง้าน และโหมดการเคล่ือนท่ีแบบอตัโนมติั 

ผลท่ีไดจ้ากการออกแบบ และสร้างหุ่นยนตคื์อ หุ่นยนต์สร้างแผนท่ีสามมิติ ท่ีสามารถสร้าง
แผนท่ีท่ีมีความถูกตอ้งได ้และสามารถใชเ้ป็นแนวทางในการพฒันาหุ่นยนตต่์อไปได ้
ค าส าคัญ หุ่นยนตส์ร้างแผนท่ีสามมิติ  ROBOT 3D MAPPING  KINECT   
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