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บทท่ี  1 

บทน ำ
 

1.1  ท่ีมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 

         ในปัจจุบันระบบอัตโนมัติมีควำมจ ำเป็นอย่ำงมำกในงำนอุตสำหกรรม       เป็นผลมำจำกปัญหำ
ด้ำนอัตรำค่ำจ้ำงแรงงำนที่มีแนวโน้มเพิ่มสูงขึ้น              และปัจจัยทำงด้ำนกำรตลำด  ที่ต้องกำรเพิ่ม
ประสิทธิภำพในกำรผลิต           ปัจจัยที่ส ำคัญของกำรตลำด  คือ  ระยะเวลำในกำรส่งมอบผลิตภัณฑ์
ต้องเป็นไปอย่ำงรวดเร็วและถูกต้อง                  และยังต้องรวมไปถึงควำมสำมำรถในกำรผลิตสินค้ำ
เพื่อตอบสนองต่อควำมต้องกำรของผู้บริโภค          ระบบอัตโนมัติ  จึงมีบทบำทส ำคัญสำมำรถแก้ไข
ปัญหำดังที่กล่ำวมำได้   ประโยชน์ของระบบอัตโนมัติ  จะช่วยลดเวลำในกำรท ำงำน  สำมำรถควบคุม
ปริมำณงำนตำมควำมต้องกำรได้       และช่วยลดกำรจ้ำงแรงงำนลงได้      โดยน ำเอำระบบอัตโนมัติ
เข้ำมำท ำงำนแทนที่    ในระบบกำรผลิตที่มีขั้นตอนกำรท ำงำนแบบซ้ ำๆ    ตลอดจนกระบวนกำรผลิต
ที่ต้องใช้แรงงำนคนเป็นผู้ปฏิบัติงำน      รูปแบบของระบบและกระบวนกำรผลิต ที่ได้กล่ำวมำข้ำงต้น
จะสำมำรถพบได้ในกระบวนกำรขนถ่ำยวัสดุในงำนอุตสำหกรรม        ดังนั้น  จึงสำมำรถน ำเอำระบบ
ขนถ่ำยวัสดุแบบอัตโนมัติ  เข้ำมำท ำงำนแทนที่ได้          โดยระบบที่เหมำะสมส ำหรับกำรขนถ่ำยวัสดุ
คือ  ระบบสำยพำนล ำเลียง  (Conveyor  system)  และ  AGV  (Automatics Guided Vehicle 

:  AGV)  โดยระบบสำยพำนล ำเลียง  จะเหมำะกับระบบกำรขนถ่ำยวัสดุที่มีกำรผลิตเป็นจ ำนวนมำก
และมีทิศทำงกำรไหลของวัสดุคงที่              ส ำหรับ  AGV  จะมีควำมคล่องตัวมำกกว่ำ  และสำมำรถ
ท ำกำรขนถ่ำยวัสดุได้หลำกหลำยประเภท 

         AGV   โดยทั่วไปจะต้องอำศัยเส้นน ำทำงในกำรเคลื่อนที ่ ที่ถูกก ำหนดไวแ้น่นอน     กำรน ำทำง
ของ  AGV  แบ่งออกเป็นหลำยวิธี   เช่น   กำรน ำทำงโดยใช้เส้นแถบแม่เหล็ก   กำรน ำทำงแบบใช้เส้น
แถบโลหะ  หรือ  กำรน ำทำงแบบใช้เส้นแถบสี       โดยเส้นน ำทำงเหล่ำนั้นจะต้องท ำกำรติดตั้งลงบน
พื้นของโรงงำน      จึงเป็นข้อจ ำกัดหำกต้องกำรปรับเปลี่ยนเส้นทำงกำรเคลื่อนที่ของ  AGV     เพรำะ
จะต้องมกีำรรื้อถอนและติดตั้งเส้นน ำทำงเหล่ำนั้นใหม่         จึงก่อให้เกิดควำมยุ่งยำกมำกพอสมควร
ส่วนระบบกำรท ำงำนของ    AGV     โดยทั่วไป  เมื่อตรวจพบสิ่งกีดขวำงที่อยู่ในเส้นทำงกำรเคลื่อนที่
ระบบควบคุมกำรท ำงำน  จะสั่งกำรให้หยุดกำรเคลื่อนที่  จนกว่ำสิ่งกีดขวำงนั้นจะหำยไปจำกเส้นทำง
กำรเคลื่อนที่   จำกปัญหำดังกล่ำว  จึงส่งผลให้เกิดกำรสูญเสียเวลำในกำรท ำงำนโดยเปล่ำประโยชน์
และระบบกำรท ำงำนของ  AGV  จะไม่สำมำรถเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวำงได้   อันเนื่องมำจำก
ข้อจ ำกัดของ  AGV  ที่จะต้องเคลื่อนที่ตำมเส้นทำงที่ได้ก ำหนดไว้เท่ำนั้น 
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         ในกำรจัดท ำโครงงำนนี ้  ทำงคณะผู้จัดท ำจึงได้เสนอแนวคิดที่จะแก้ไขปัญหำ    ดังที่ได้กล่ำวมำ
ด้วยกำรสร้ำงหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ   (Mobile   robot)   ที่ควบคุมกำรเคลื่อนที่โดยใช้โค้ดค ำสั่ง
สำมำรถปรับเปลี่ยนเส้นทำงกำรเคลื่อนที่  ด้วยกำรป้อนโค้ดค ำสั่งผ่ำนคอมพิวเตอร์          นอกจำกนี้
ยังเพิ่มระบบประมวลผลเพื่อให้หุ่นยนต ์        มีควำมสำมำรถที่จะเคลื่อนทีห่ลบหลีกสิ่งกีดขวำง  ที่อยู่
ในเส้นทำงกำรเคลื่อนที่ได้อีกด้วย 

 

 
 

ภำพท่ี  1-1  ระบบ  AGV 

 

1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงำน 

         1.2.1  เพื่อออกแบบและสร้ำงหุ่นยนตเ์คลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

         1.2.2  เพื่อออกแบบและสร้ำงระบบน ำทำงกำรเคลื่อนที่           ที่สำมำรถควบคุมให้ตัวหุ่นยนต์
สำมำรถเคลื่อนที่ไปยังเส้นทำงที่ได้วำงแผนไว ้    และยังสำมำรถหลบหลีกสิ่งกีดขวำง   แล้วเคลื่อนที่
กลับมำยังเส้นทำงกำรเคลื่อนที่เดิมได้ 
 

1.3  ค ำนิยำมศัพท์เฉพำะ 

         1.3.1  AGV  (Automatics  Guided  Vehicle) หมำยถึง  รถน ำร่อง  หรือ  ยำนยนต์น ำร่อง
เคลื่อนที่แบบอัตโนมัต ิ

         1.3.2  Mobile robot หมำยถึง หุ่นยนต์ที่สำมำรถเคลื่อนที่ไปได้ด้วยตัวเอง โดยกำรใช้ล้อ ขำ
หรือ กำรขับเคลื่อนในรูปแบบอื่นๆ 

         1.3.3  Tricycle mobile robot หมำยถึง หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ  ประกอบด้วย
ล้อหน้ำ 1 ล้อ  และล้อหลัง  2 ล้อ      มีลักษณะเด่น  คือ  จะมีล้อบังคับเลี้ยว 1 ล้อ  ที่สำมำรถก ำหนด
มุมเลี้ยวได ้ (โดยจะอยู่ล้อหน้ำของหุ่นยนต)์   และล้อที่ใช้ขับเคลื่อนจะอยู่บริเวณล้อหน้ำ หรือล้อหลัง
ของหุ่นยนต์ก็เป็นได ้
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1.4  ขอบเขตของโครงงำน 

         1.4.1  หุ่นยนตส์ำมำรถรับภำระน้ ำหนักสูงสุดได้ถึง  50  กิโลกรัม 

         1.4.2  หุ่นยนตส์ำมำรถเคลื่อนที่ด้วยควำมเร็วสูงสุดได้ถึง  0.5  เมตร/วินำท ี

         1.4.3  กำรเคลื่อนที่ตำมเส้นทำงที่ได้วำงแผนไว้             มีค่ำควำมคลำดเคลื่อนเฉลี่ยก ำลังสอง
ไม่เกิน  5  เซนติเมตร 

         1.4.4  สิ่งกีดขวำงที่น ำมำใช้ในกำรทดสอบ          มีขนำด   (กว้ำง×ยำว×สูง)   24× 24× 35

เซนติเมตร  สิ่งกีดขวำงหยุดนิ่งไม่มีกำรเคลื่อนที่  และถูกน ำมำไว้ในเส้นทำงกำรเคลื่อนที่ ที่มีลักษณะ
เป็นทำงตรง 

         1.4.5  กำรจ ำลองสถำนีที่ใช้ในกำรทดลองมีทั้งหมด  4  สถำน ี

         1.4.6  พื้นที่ที่ใช้ท ำกำรทดลองขนำด  (กว้ำง×ยำว)  600× 600  เซนตเิมตร 

 

1.5  ประโยชน์คำดว่ำจะได้รับ 

         1.5.1  ได้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ ที่สำมำรถเคลื่อนที่ตำมกำรวำงแผนของผู้ใช้งำน
ได้อย่ำงถูกต้อง  และยังสำมำรถน ำไปใชง้ำนได้จริง  ในงำนขนถ่ำยวัสดุในโรงงำนอุตสำหกรรม 

 


