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Robot Athletics 
ระดบัการแข่งขนั ทีม การสร้างหุ่นยนต์ 

มธัยมศึกษาตอนปลาย 1-2 คน ประกอบท่ีสนาม 
1. ค าอธิบายเกม (Description) 

การแข่งขนั Robot Athletics เป็นการแข่งขนัแบบบนัทกึสถติ ิโดยใชหุ้่นยนตท์ีม่ลี้อในการท าภารกจิในลกัษณะของ
กฬีาหลากหลายประเภท เช่น เคริล์ลิง่ (curling), พุชบอล (pushball) และอื่น ๆ หุ่นยนตจ์ะตอ้งวิง่ตามเสน้สดี าไปยงั
จุดภารกจิทีก่ าหนด ท าภารกจิใหส้ าเรจ็ จากนัน้เคลื่อนทีไ่ปยงัจุดหมายปลายทาง โดยใชเ้วลาน้อยทีสุ่ด วตัถุประสงค์
หลกัของการแข่งขนัคอื เพื่อประเมนิทกัษะด้านเทคนิคของผู้เขา้แข่งขนั ได้แก่ การควบคุมเซนเซอร์ , การเขยีน
โปรแกรม, ความเขา้ใจหลกัการจลนศาสตร์ (kinematics) รวมถงึความสามารถในการแก้ปัญหาในระหว่างการท า
ภารกจิ 

2. หุ่นยนต์ (Robot) 
2.1. ประเภทของหุ่นยนต์: หุ่นยนตแ์บบมลีอ้ทีส่ามารถท าภารกจิในรปูแบบของกฬีาหลากหลายได ้
2.2. การสร้างหุ่นยนต์: ชิน้ส่วนทางกลทัง้หมดของหุ่นยนตต์อ้งถูกสรา้งขึน้ ณ สถานทีแ่ขง่ขนั (On-site) และ

ตอ้งเป็นไปตามขอ้ก าหนดทีร่ะบไุว ้
2.2.1. ขนาดของหุ่นยนต์ 

2.2.1.1. ขนาดของหุ่นยนตต์อ้งไม่เกนิ 18 เซนตเิมตร (กวา้ง) × 22 เซนตเิมตร (ยาว) 

 
<ภาพท่ี 1> ตวัอยา่งขนาดมาตรฐานและขนาดท่ีเกินก าหนดของหุ่นยนต์ 

2.2.1.2. การวดัขนาดของหุ่นยนต์ 
1) ผูเ้ขา้แขง่ขนัสามารถวดัขนาดของหุ่นยนตไ์ดอ้ย่างอสิระในช่วงเวลาสรา้งและฝึกซอ้ม 
2) กรรมการจะท าการวดัขนาดของหุ่นยนตก์่อนเริม่การแขง่ขนั 

2-1) การวดัขนาด: ผู้เขา้แข่งขนัสามารถใช้เครื่องมอืวดัขนาดของหุ่นยนต์หลงัจากเปิด

เครื่อง (Power on) โดยต้องท าภายใต้การสงัเกตของกรรมการ และไม่สามารถโต้แยง้ค า

ตดัสนิของกรรมการได ้

2-2) เวลาส าหรบัการแก้ไขขนาด: หากขนาดของหุ่นยนตเ์กนิกว่ามาตรฐานทีก่ าหนด จะ

ไดร้บัเวลา 1 นาทใีนการแก้ไข โดยต้องท าภายใต้การดูแลของกรรมการ หากไม่สามารถ

แก้ไขใหไ้ดต้ามมาตรฐานภายในเวลาทีก่ าหนด ผลการแข่งขนัในรอบนัน้จะไม่ถูกนับ และ

ถอืว่าผดิมาตรฐาน 
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3) หากขนาดของหุ่นยนต์เปลี่ยนแปลงจากตอนทีท่ าการวดั และเกดิการเปลี่ยนแปลงก่อนจะ
ข้ามเส้นเริ่มต้นระหว่างการแข่งขัน จะถือว่าผู้เข้าแข่งขนัถูกตัดสิทธิเ์นื่องจากละเมิด
ขอ้ก าหนดของขนาด 

2.2.2. เซนเซอร:์ ไม่มขีอ้จ ากดัประเภทหรอืจ านวนเซนเซอรบ์นหุ่นยนต์ 
2.2.3. แหล่งพลงังาน 

2.2.3.1. โครงสร้างแหล่งพลงังาน หุ่นยนต์ต้องใช้แหล่งพลงังานแบบอิสระ (autonomous) ที่สามารถ
เคลื่อนทีไ่ดด้ว้ยตนเอง โดยไม่เชื่อมต่อกบัแหล่งจ่ายภายนอก (off-grid) และ หา้มใชเ้ครื่องยนตท์ี่
มกีารเผาไหม ้(combustion engine) ทุกชนิด 

2.2.3.2. ความจพุลงังาน ไม่มขีอ้จ ากดัเกีย่วกบัความจุ กระแสไฟ หรอืแรงดนัไฟของแหล่งพลงังาน 
2.2.4. ระบบขบัเคลื่อนของหุ่นยนต์ ไม่มขีอ้จ ากดัเกีย่วกบัระบบขบัเคลื่อนของหุ่นยนต์ 

2.3. โปรแกรมและการควบคุม หุ่นยนต์ต้องสามารถเคลื่อนทีไ่ดด้ว้ยตนเองโดยอาศยัโปรแกรม (autonomous 
driving) และ หา้มควบคุมจากภายนอกในระหว่างการแขง่ขนั ยกเวน้ตอนเริม่ตน้ ซึง่อนุญาตใหจ้บัหุ่นยนตใ์ห้
อยู่ในต าแหน่งเริม่ตน้ได ้

2.4. การประกอบช้ินส่วนมอเตอร์และล้อ ไม่จ าเป็นต้องถอดล้อหรือยางออกจากตัวหุ่นยนต์ แต่ ล้อและ
มอเตอรฮ์อรน์ (Motor horn) จะตอ้งไม่ถูกตดิตัง้ล่วงหน้า (ตอ้งประกอบ ณ ทีแ่ขง่ขนั) 

3. สนามแข่งขนั (Playfield) 
3.1. สนามแข่งขนัท่ีได้รบัอนุญาต ผู้เข้าแข่งขนัจะต้องใช้สนามแข่งขนัที่ได้รบัอนุญาตจาก คณะกรรมการ 

International Robot Olympiad (IROC) เท่านัน้ 
3.2. สนามแข่งขนั (Playfield) สนามแข่งขนัมขีนาด 160 เซนตเิมตร × 120 เซนตเิมตร (ค่าความคลาดเคลื่อน 

±10%) และประกอบดว้ยพาเลต (ฐานสนาม) จ านวนสองชิน้ขึน้ไปทีเ่ชื่อมต่อกนั 
3.2.1. การเช่ือมต่อระหว่างสนามแข่งขนั สนามแต่ละส่วนจะเชื่อมต่อกนัด้วยสะพาน (Bridge) แบบตรง

หรอืโคง้ โดยมคีวามกวา้ง 25 เซนตเิมตร (ค่าความคลาดเคลื่อน ±10%) 

 
<ภาพท่ี 2> ตวัอยา่งสนามแขง่ขนัและภารกิจ 

3.2.2. ค่าความคลาดเคลื่อนของสนามแข่งขนั สนามแข่งขนัอาจมคีวามเอียงได้ไม่เกนิ 2 องศา (±10%) 
และมคีวามนูนหรอืช่องว่างระหว่างพืน้ไดไ้ม่เกนิ 3 มลิลเิมตร (±10%) 

3.2.3. โครงสร้างป้องกนัการตกของหุ่นยนต์ จะไม่มกีารตดิตัง้โครงสรา้งใด ๆ เพื่อป้องกนัไม่ใหหุ้่นยนต์ตก
จากสนาม 
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3.3. รายละเอียดของพื้นสนาม พืน้สนามท าจากไวนิลสขีาว และอาจมสีญัลกัษณ์โฆษณา หรอืโลโกข้องผูจ้ดัการ
แขง่ขนัอยู่บนพืน้สนามได ้

3.3.1. เส้นทาง (Path) เส้นทางของหุ่นยนต์จะถูกก าหนดด้วยเส้นสดี า ซึ่งมคีวามกว้าง 20 มลิลเิมตร (±3 
มลิลเิมตร) 

3.3.2. แผนทีภ่ารกจิ (Mission Map) แผนทีภ่ารกจิจะประกอบดว้ยเสน้ตรง เสน้โคง้ และจุดตดั (Intersection) 
ทีจ่ดัเรยีงรวมกนัเป็นบลอ็ก บลอ็กแต่ละบลอ็กมขีนาด 40 เซนตเิมตร × 40 เซนตเิมตร (ค่าความคลาด
เคลื่อน ±10%) และจะถูกติดตัง้ลงบนพื้นสนามด้วยกระดาษแผ่นและเทปกาว สามารถจดัวางบล็อก
แบบเดยีวกนัซ ้าไดห้ลายครัง้ตามตวัอย่างในภาพที ่4 

 
<ภาพท่ี 3> ตวัอยา่งแผนท่ีภารกิจ 

 
<ภาพท่ี 4> ตวัอยา่งบลอ็กของแผนท่ีภารกิจ 

 
<ภาพท่ี 5> ตวัอยา่ง Mission Gate และภารกิจ 

3.3.3. Start and Finish Point จุดเร่ิมต้นและจุดส้ินสุด ต าแหน่งและทศิทางของจุดเริม่ต้น (Start Point) 
และจุดสิน้สุด (Finish Point) อาจแตกต่างกนัไปตามลกัษณะของภารกจิทีก่ าหนดในแต่ละครัง้ 

4. การด าเนินการแขง่ขนั 
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4.1. การแข่งขนัน้ีเป็นรปูแบบ บนัทึกสถิติ (record event) ซึง่อนัดบัของผูเ้ขา้แขง่ขนัจะถูกจดัเรยีงตามคะแนน
หรือผลบนัทกึที่ท าได้ ซึ่งจะมกีารแข่งขนัทัง้หมด 2 รอบ โดยจะมชี่วงเวลาให้แก้ไขหรือปรบัปรุงหุ่นยนต์
ระหว่างรอบ คะแนน (final score) จะค านวณจากผลรวมของคะแนนภารกจิ (mission score) และ เวลาทีท่ า
ได ้(time record) 

4.2. การออกนอกเส้น (Line Out) หุ่นยนต์ต้องไม่ออกนอกเส้นทางสดี าในระหว่างเคลื่อนที่ หากหุ่นยนต์ออก
นอกเสน้ทาง จะถอืว่าแพโ้ดยเทคนิค (TKO) และการแขง่ขนัจะสิน้สุดทนัท ีอย่างไรกต็าม กตกิาการออกนอก
เส้นจะไม่ถูกน ามาใช้ เมื่อหุ่นยนต์เข้าไปในพื้นที่ของภารกิจ Curling และ Pushball การ “ออกนอกเส้น” 
หมายถงึ เมื่อทัง้สองเพลาหรอืทัง้สองล้อของหุ่นยนตห์ลุดออกจากเสน้สดี า ซึ่งจะถูกตดัสนิใหแ้พท้างเทคนิค 
(TKO) ทนัท ี

4.3. เวลาส าหรบัการสร้างและฝึกซ้อมหุ่นยนต์ จะมอีย่างน้อย 2 ชัว่โมง และจะประกาศเวลาอย่างเป็นทางการ
ในวนัแขง่ขนั 

4.4. จุดภารกิจ (Mission Point) หุ่นยนต์จะต้องผ่าน “ประตูภารกิจ” (Mission Gate) รูปตัว “ㅏ” เพื่อเข้าสู่
ภารกิจ Curling หรือ Pushball เป้าหมาย (Target) จะถูกวางอยู่ที่บริเวณประตูภารกิจหรือในพื้นที่ว่าง
ดา้นหน้า เมื่อหุ่นยนตอ์อกจากพืน้ทีภ่ารกจิ จะตอ้งผ่านประตูภารกจินี้อกีครัง้ ต าแหน่งของเป้าหมายสามารถ
วางไดทุ้กจุดบนแผนทีภ่ารกจิ ยกเวน้บรเิวณใกลจุ้ดเริม่ตน้ (Start) หรอืจุดสิน้สุด (Finish) 

4.5. การจดัสรรสนามแข่งขนั (Playfield assignments) การจดัสรรสนามแข่งขนัใหแ้ต่ละทมีจะพจิารณาตาม
จ านวนผูเ้ขา้แขง่ขนัและระดบัความยากของการแขง่ขนั 

4.6. การสร้างและฝึกซ้อมหุ่นยนต์ (Robot building and practice) ผูเ้ขา้แขง่ขนัสามารถฝึกซอ้มภายในสนาม
ทีไ่ดร้บัมอบหมายไดจ้นกว่าจะสิน้สุดเวลาฝึกซอ้มทีป่ระกาศไว ้และ ห้ามฝึกซ้อมก่อนท่ีจะได้รบัมอบหมาย
สนาม 

4.7. รอบท่ี 1 การแขง่ขนัรอบแรกจะเริม่ขึน้หลงัจากสิน้สุดช่วงเวลาสรา้งและฝึกซ้อมหุ่นยนต์ เวลาพกัรบัประทาน
อาหารกลางวนัอาจมกีารปรบัเปลีย่นตามตารางเวลาในวนัแขง่ขนั 

4.7.1. การเตรียมตวัก่อนการแข่งขนั ผูเ้ขา้แข่งขนัทุกคนต้องน าหุ่นยนต์ออกมาและรอค าสัง่จากกรรมการ
และเจา้หน้าที ่ณ สนามทีต่นไดร้บัมอบหมาย 

4.7.2. หลงัการแข่งขนั ผูเ้ขา้แขง่ขนัทุกคนตอ้งอยู่ในแถวรอจนกว่าการแขง่ขนัของตนและของผูเ้ขา้แขง่ขนัคน
อื่นในรอบนัน้จะสิน้สุด จากนัน้จงึสามารถกลบัไปยงัทีน่ัง่ของตนไดเ้มื่อการแขง่ขนัของทุกคนในรอบนัน้
จบครบทัง้หมด 

4.8. เวลาส าหรบัการแก้ไขหรือปรบัปรงุหุ่นยนต์ (Modification Time) หลงัจากจบรอบการแขง่ขนัรอบแรก ผู้
เขา้แข่งขนัทุกคนจะไดร้บัเวลาเท่ากนัในการปรบัปรุงหรอืฝึกซอ้มหุ่นยนตข์องตน เวลาส าหรบัการแก้ไขนี้จะ
ประกาศใหท้ราบในวนัแขง่ขนั 

4.9. รอบท่ี 2 จะเริม่ตน้ทนัทหีลงัจากสิน้สุดเวลาการปรบัแกหุ้่นยนต์ 
4.9.1. การเตรียมตัวก่อนการแข่งขนัรอบท่ีสอง เหมือนกับข้อ 4.7.1 (ขัน้ตอนการเตรียมตัวก่อนการ

แขง่ขนัรอบแรก) 
4.9.2. หลงัการแข่งขนัรอบท่ี 2 เหมอืนกบัขอ้ 4.7.2 (กระบวนการหลงัการแขง่ขนัรอบแรก) 

5. ขัน้ตอนการแขง่ขนั (Match Progression) 
5.1. การเปิดเผยภารกิจ รูปร่างของสนามแขง่ขนัและสะพาน เสน้ทางของเสน้ด า และภารกจิทีจ่ะตอ้งท า จะถูก

เปิดเผยในรปูแบบของ แผนทีภ่ารกจิ (Mission Map) ทีส่ถานทีแ่ขง่ขนั ก่อนเริม่การแขง่ขนัจรงิ 
5.2. เวลาสงูสุดในการแขง่ขนัคอื 2 นาท ี
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5.2.1. การเริ่มต้นการแข่งขนั หุ่นยนต์จะเริ่มเคลื่อนที่ตามสญัญาณเริ่มจากกรรมการ และจะเริ่มจบัเวลา
ในทนัท ีหากขนาดหรอืรปูร่างของหุ่นยนต ์เปลีย่นแปลงไปจากตอนทีว่ดัขนาดก่อนแขง่ขนั และเกดิการ
เปลีย่นแปลงก่อนผ่านเสน้เริม่ตน้ จะถอืว่าหุ่นยนตถ์ูกตดัสทิธิต์ามกตกิา 

 

   
รปูร่างถกูต้อง เร่ิมการแข่งขนัถกูต้อง เร่ิมไม่ถกูต้อง 

   
5.2.1.1. จดุเร่ิมต้น หุ่นยนตต์อ้งถูกวางโดยใหบ้างส่วนของตวัหุ่นยนตอ์ยู่บนพืน้ทีส่ดี าของจุดเริม่ตน้ และ

ตอ้งเคลื่อนทีต่ามเสน้ตรงทีต่่อจากจุดเริม่นัน้ หากหุ่นยนตล์ดัเสน้ทางหรอืเคลื่อนทีใ่นทศิทางตรง
ขา้ม จะถอืว่าเป็น การเริม่ตน้ผดิพลาด (False Start) และตอ้งเริม่ใหม่อกีครัง้ 

 
<ภาพท่ี 6> ตวัอยา่งจดุเร่ิมต้น 

5.2.1.2. การเร่ิมไม่ส าเรจ็ หากหุ่นยนตไ์ม่เริม่เคลื่อนทีภ่ายใน 5 จงัหวะ (นับ 1–5) หลงัจากกรรมการให้
สญัญาณเริม่ จะถือว่า “เริม่ไม่ส าเร็จ (Miss Start)” และจะได้รบัโอกาสเริม่ใหม่ไดสู้งสุด 3 ครัง้ 
(เริม่ครัง้แรก + รสีตารต์ได ้2 ครัง้) 

5.2.1.3. การเร่ิมต้นผิดพลาด เหตุการณ์ต่อไปนี้จะถอืว่าเป็นการเริม่ตน้ผดิพลาด (False Start):  
1) หุ่นยนตเ์ริม่ท างานก่อนกรรมการใหส้ญัญาณเริม่ 
2) ผูเ้ขา้แขง่ขนัตัง้หุ่นยนตใ์หล้ดัเสน้ทางจากจุดเริม่ตน้ 
3) หุ่นยนตเ์คลื่อนทีไ่ปในทศิทางตรงขา้มจากเสน้ทางทีก่ าหนดจากจุดเริม่ตน้ 
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5.2.1.4. การเร่ิมใหม่ (Restart) ผู้เขา้แข่งขนัสามารถเริม่ใหม่ได้สูงสุด 2 ครัง้ กรณีเริม่ไม่ส าเร็จ (Miss 
Start) และ 1 ครัง้ กรณีเริม่ผดิพลาด (False Start) อย่างไรกต็าม หากเป็นการเริม่ต้นผดิพลาด 
จะอนุญาตใหเ้ริม่ใหม่ไดเ้พยีงครัง้เดยีวเท่านัน้ 

5.3. ภารกจิเคริล์ลิง่ (Curling) ผูเ้ขา้แขง่ขนัจะไดร้บัเป้าหมาย (Target) ทรงกลมตามภาพตวัอย่างดา้นล่าง ตอ้งน า
เป้าหมายไปวางระหว่างสิง่กดีขวางทีก่ าหนดไว้ แต่ละจุดหมายปลายทาง (Destination) จะมคี่าเป็นคะแนน 
จะไดร้บัคะแนน กต่็อเมื่อเป้าหมายยงัคงสมัผสักบัหุ่นยนต์อยู่ หุ่นยนต์ตอ้งเคลื่อนยา้ยบลอ็ก (เป้าหมาย) 
โดยใช้ส่วนของ กริปเปอร์ (Gripper) หรือ เซนเซอร์ เท่านัน้ ห้ามตี โยน หรือดีดบล็อกอย่างเด็ดขาด แต่
สามารถเคลื่อนยา้ยเป้าดว้ยลอ้หรอืส่วนอื่นของหุ่นยนตไ์ด้ 

 
<ภาพท่ี 7> ตวัอยา่งเป้าหมายและการจดัวางส่ิงกีดขวาง 

5.3.1. ขนาดและรูปร่างของเป้าหมาย เป้าหมายมีลกัษณะเป็น ทรงหลายเหลี่ยม (Polyhedron) ขนาด 
3×3×3 เซนตเิมตร (ค่าความคลาดเคลื่อน ±10%) 

5.3.2. น ้าหนักของเป้าหมาย ไม่เกนิ 30 กรมั (ค่าความคลาดเคลื่อน ±10%) 

 
<ภาพท่ี 8> ตวัอยา่งของเป้าหมาย 

5.3.3. การเคลื่อนยา้ยเป้าหมาย เป้าหมายต้องถูกน าไปวางยงัจุดหมายปลายทางสุดทา้ย อย่างไรกต็าม ใน
ระหว่างการเคลื่อนยา้ย หุ่นยนตส์ามารถผ่านพืน้ทีท่ีไ่ม่ใช่จุดหมายได้ 

5.3.4. การเคลื่อนย้ายเป้าหมายเพิม่เติม ในแต่ละครัง้ หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนย้ายเป้าหมายได้เพยีง 1 ชิ้น
เท่านัน้ หากระหว่างถือเป้าหมายอยู่ หุ่นยนต์ไปชนหรอืสมัผสักบัเป้าหมายอื่น เป้าหมายที่ถอือยู่ จะ
ไม่ไดร้บัคะแนน แมจ้ะน าไปถงึจุดหมายปลายทางกต็าม ตวัอย่าง: หุ่นยนต์ถอืเป้าหมาย A แล้วไปชน
เป้าหมาย B → คะแนนของเป้าหมาย A จะถูกยกเลกิ หากเป้าหมาย B ถูกวางชัว่คราวบนเส้นและ
ยา้ยในภายหลงั → คะแนนของเป้าหมาย B อาจถูกนับได ้

5.3.4.1. หากเป้าหมายถูกยา้ยขึน้ไปอยู่บนพืน้ทีส่งูกว่า เน่ืองจากการชนกบัเป้าหมายทีอ่ยู่ในจุดหมายอยู่
แลว้ จะถอืว่าไดค้ะแนน 
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5.3.5. เป้าหมายท่ีหล่น (Lost Targets) หากเป้าหมายหล่นออกนอกสนามแขง่ขนั จะ ไม่สามารถน ากลบัมา
ใชไ้ดอ้กี 

5.3.6. สขีองเป้าหมายสามารถเป็นสใีดกไ็ด ้
5.3.7. ต าแหน่งของเป้าหมายจะถูกระบุไวใ้นแผนทีภ่ารกจิ (Mission Map) 
5.3.8. สิง่กดีขวางมขีนาด 10×10×10 เซนตเิมตร (ค่าความคลาดเคลื่อน ±10%) 

 
<ภาพท่ี 9> ตวัอยา่งส่ิงกีดขวาง 

5.3.9. ส่ิงกีดขวางในสนาม จ านวนและต าแหน่งของสิง่กดีขวางจะถูกประกาศในวนัแขง่ขนั และจะถูกตดิตัง้
คงทีใ่นสนาม 

5.3.9.1. การสมัผสัส่ิงกีดขวาง หากหุ่นยนต์หรอืเป้าหมายสมัผสัสิง่กดีขวางในระหว่างท าภารกจิ จะไม่
ถกูหกัคะแนน 

5.4. ภารกิจพุชบอล (Pushball) วตัถุประสงค์ของภารกิจนี้คือ ผลกัเป้าหมายไปยงัพื้นที่ที่ก าหนดไว้ จะได้รบั
คะแนน ต่อเมื่อเป้าหมายยงัคงสมัผสักับหุ่นยนต์อยู่ในขณะเคลื่อนย้าย  หุ่นยนต์ต้องผลกัหรือเคลื่อนย้าย
บลอ็กเป้าหมายโดยใชส่้วนของ กรปิเปอร ์(gripper) หรอื เซนเซอร์ หา้มต ีโยน หรอืดดีเป้าหมายในทุกกรณี 
แต่อนุญาตใหใ้ชล้อ้หรอืส่วนอื่นของหุ่นยนตผ์ลกัเป้าหมายได้ 

5.4.1. ขนาดและรปูร่างของเป้าหมาย เหมอืนกบัขอ้ 5.3.1 (Curling) 
5.4.2. น ้าหนักของเป้าหมาย เหมอืนกบัขอ้ 5.3.2 (Curling) 
5.4.3. ต าแหน่งเร่ิมต้นของเป้าหมาย เป้าหมายจะถูกวางอยู่บนเส้นแนวนอนของประตูภารกิจรูปตวั “T” 

หรอืในบรเิวณทีเ่รยีกว่า โซน 0 (Zone 0) 
5.4.4. จ านวนของเป้าหมาย จ านวนเป้าหมายจะถูกก าหนดไวใ้นต าแหน่งเฉพาะบนแผนที ่และอาจมจี านวน

ตัง้แต่ 1 ถงึ 10 ชิน้ 
 

 
<ภาพท่ี 10> ตวัอย่างต าแหน่งเร่ิมต้นและโซนของเป้าหมาย 
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5.4.4.1. เป้าหมายจะต้องเคลื่อนที ่ขา้มเสน้แบ่งเขตอย่างสมบูรณ์ หากเป้าหมายยงัสมัผสักบัเสน้อยู่ จะ
ไม่ไดร้บัคะแนน 

 
<ภาพท่ี 11> ตวัอย่างต าแหน่งท่ีถกูต้องของเป้าหมายเมือ่เคลื่อนย้าย 

5.5. ส้ินสุดการแข่งขนั (End Match)  
5.5.1. จุดสิ้นสุด (Finish Point) หุ่นยนต์ต้องหยุด พอดีบนจุดสิ้นสุด (Finish Point) และอยู่ในต าแหน่งนัน้

อย่างน้อย 3 วนิาท ีจงึจะถอืว่าท าส าเรจ็ 

 
<ภาพท่ี 12> ตวัอย่างจดุส้ินสดุ 

5.5.2. การถึงจดุส้ินสุด (Arrival) หากหุ่นยนตถ์งึจุดสิน้สุดก่อนหมดเวลาทีก่ าหนด การแขง่ขนัจะถอืว่าสิน้สุด 
และจะนับคะแนนภารกจิพรอ้มกบัเวลาทีท่ าไดใ้นขณะนัน้เป็นผลคะแนนอย่างเป็นทางการ 

5.5.3. หมดเวลา (Time Over) หากหุ่นยนตไ์ม่ผ่านจุดสิน้สุดภายในเวลาทีก่ าหนด จะนับเวลาทีห่มดพอดเีป็น
ผลบนัทกึสุดทา้ย 

5.5.4. หุ่นยนต์หยุดท างาน (Robot Stop) หากหุ่นยนต์หยุดท างานกลางการแข่งขนั กรรมการจะเริม่นับ
ถอยหลงั 10 วินาที หากหุ่นยนต์ไม่กลบัมาท างานภายในเวลานัน้ กรรมการจะประกาศว่า “Robot 
Stop” และจะใหค้ะแนนเฉพาะส่วนของภารกจิทีส่ าเรจ็จนถงึขณะนัน้เท่านัน้ 

5.5.5. การแพ้ทางเทคนิค (TKO) หากหุ่นยนตไ์ม่สามารถท างานต่อไดต้ามปกต ิกรรมการจะเริม่นับถอยหลงั 
10 วินาที แต่ในบางกรณี กรรมการสามารถตัดสินให้เป็น TKO ทันที โดยไม่ต้องนับเวลาหาก
เหน็สมควร เงือ่นไขทีถ่อืว่าเป็น TKO (แพท้างเทคนิค) ไดแ้ก่ 
1) หุ่นยนตเ์คลื่อนทีว่นซ ้าอยู่ในบรเิวณเดมิซ ้าไปมา (Robot Error) 
2) หุ่นยนตไ์ม่สามารถขยบัไปขา้งหน้าไดเ้น่ืองจากตดิสิง่กดีขวางหรอืโครงสรา้งในสนาม 
3) หุ่นยนตต์กออกนอกสนามแขง่ขนั (Robot Fall) 
4) หุ่นยนตอ์อกนอกเสน้ทาง (Line Out) 

5.6. การตดัสิทธ์ิ (Disqualification) หากมกีารละเมดิกตกิา หรอืมกีารรบกวนการด าเนินการแข่งขนัใด ๆ การ
แข่งขนัจะถูกยุตทินัท ีและผลการแขง่ขนัทัง้หมดในรอบนัน้จะถูกยกเลกิโดยไม่มกีารใหส้ทิธิแ์กต้วั (อย่างไรก็
ตาม ขอ้ 5.5.4 และ 5.5.5 จะใชเ้ฉพาะกบัการแขง่ขนัรอบนัน้เท่านัน้) 
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5.6.1. การซ่อมหุ่นยนต์ ในระหว่างการแขง่ขนั หา้มเพิม่ ลบ เปลี่ยน หรอืดดัแปลงชิน้ส่วนของหุ่นยนตใ์ด ๆ 
หากพบว่าทมีมชีิน้ส่วนส ารอง เครื่องมอื หรอืแบตเตอรี ่ส าหรบัซ่อมหุ่นยนตท์ีร่อควิแขง่ขนัอยู่ จะถูกตดั
สทิธิจ์ากการแขง่ขนัทนัท ี

5.6.2. การปรบัเซนเซอร ์หากตรวจพบว่ามกีารปรบัแต่งหรอืปรบัเทยีบเซนเซอรใ์นสนามแขง่ขนัก่อนเริม่การ
แขง่ขนั จะถูกตดัสทิธิท์นัท ี

5.6.3. การฝ่าฝืนการจดัสรรสนามแข่งขนั หากพบว่าผูเ้ขา้แขง่ขนัไปฝึกซอ้มหรอืแขง่ขนัในสนามอื่นทีไ่ม่ได้
รบัมอบหมาย จะถูกตดัสทิธิ ์

5.6.4. การเร่ิมต้นผิดพลาดซ า้ (False Start) หากผูเ้ขา้แขง่ขนัเริม่ไม่ส าเรจ็ (Miss Start) ครบ 3 ครัง้ ในการ
แขง่ขนัรอบเดยีวกนั จะถูกตดัสทิธิ ์

5.6.5. การออกตวัไม่ส าเรจ็ (Miss Start) หากผูเ้ขา้แขง่ขนัออกตวัไมส่ าเรจ็ครบ 3 ครัง้ในการแขง่ขนัรอบนัน้ 
ผูเ้ขา้แขง่ขนัจะถูกตดัสทิธิจ์ากการแขง่ขนั 

5.7. การแข่งขนัใหม่ (Rematch) หากเกิดเหตุการณ์ไม่คาดคิด เช่น ไฟฟ้าดับ ระบบล้มเหลว หรือความ
ผดิพลาดของอุปกรณ์ กรรมการและผูจ้ดัสามารถสัง่ใหม้กีารแขง่ขนัใหม่ (Rematch) ไดต้ามดุลยพนิิจ 

5.8. การตัดสินของกรรมการ (Referee's Decision) กรรมการมีอ านาจเต็มในการควบคุมการแข่งขนัทุก
สถานการณ์ และควบคุมผูเ้ขา้แขง่ขนัตัง้แตเ่ริม่จนจบการแขง่ขนั การตดัสนิผลการแขง่ขนัเป็นอ านาจเดด็ขาด
ของกรรมการแต่เพยีงผูเ้ดยีว และค าตดัสนิของกรรมการถอืเป็นทีส่ิน้สุด 

6. ประวติัการแข่งขนัและการบนัทึกผล (Match History) 
6.1. รายการท่ีใช้ในการให้คะแนน รายการคะแนนประกอบด้วย คะแนนจากการท าภารกิจ (Mission 

Performance Scores), เวลาท่ีท าได้ (Time Record), ภารกิจจดุส้ินสุด (Finish Point Missions) 
6.2. การบนัทึกผลภารกิจ หลงัจากการแข่งขนัสิ้นสุดลง กรรมการจะค านวณคะแนนภารกิจของแต่ละภารกจิ 

และบนัทกึสถานะของเป้าหมาย (Target) ทีอ่ยู่ในจุดหมายปลายทาง 
6.3. การบนัทึกเวลา (Time Record) จะเริม่ต้นเมื่อหุ่นยนต์ผ่านจุดเริม่ต้น (Start) และจะหยุดเมื่อหุ่นยนต์ผ่าน

จุดสิน้สุด (Finish) 
6.4. คะแนนสุดท้าย (Final Score) คะแนนที่ดีที่สุดจากระหว่างการแข่งขนัรอบแรกและรอบที่สอง  จะถูก

น ามาใชเ้ป็น คะแนนสุดทา้ย (Final Score) ของทมี 
6.5. ล าดับความส าคญัในการจดัอันดบัผลคะแนน (Priority in record) กรรมการจะจดัอันดับทีมทัง้หมดตาม 

คะแนนภารกิจ (Mission Score) ก่อนเป็นอนัดบัแรก จากนัน้ในกลุ่มทมีที่ได้คะแนนภารกิจเท่ากัน จะจดั
อนัดบัโดยเปรยีบเทยีบ เวลาทีท่ าได ้(Time Record) ล าดบัการพจิารณาผลคะแนนมดีงันี้: 

คะแนนภารกิจ (Mission Score) > การมีหรือไม่มีบนัทึกเวลา (Presence of Time Record) > เปรียบเทียบเวลา

ท่ีท าได้ (Time Record) 

6.5.1. การให้ความส าคญัตามช่วงเวลาแขง่ขนั (Prioritization by time period) หากมผีูเ้ขา้แขง่ขนั 2 ทมี
ขึน้ไปทีไ่ดผ้ลคะแนนและเวลาทีเ่ท่ากนัในรอบเดยีวกนั จะใชผ้ลคะแนนจาก อกีรอบหนึ่ง (อกีหนึ่งรอบ
การแขง่ขนั) เพื่อใชต้ดัสนิล าดบัอนัดบั 

6.5.2. กรณีคะแนนเท่ากัน หากคะแนนรวมสุดท้ายของผู้เข้าแข่งขนัตัง้แต่ 2 ทีมขึ้นไป เท่ากัน จะให้
ความส าคญักบั รอบทีท่ าคะแนนไดด้กีว่า (ไม่ว่าจะเป็นรอบแรกหรอืรอบสอง) 


