
บทท่ี 5 

สรุปปัญหาและขอ้เสนอแนะ 

5.1  สรปุผลของโครงงาน 

      การจัดท าโครงงานนี้เพือ่ศึกษา และ สร้างระบบขนส่งและล าเลยีงอัตโนมัติ      (Automated 

Guided Vehicle) โดยใช้การควบคุมการเคลื่อนที่ผ่านคอมพิวเตอร ์(PC Base Control)   และมี
ไมโครคอนโทรลเลอร์ท าหนา้ที่เป็นตัวรับสญัญาณจากเซนเซอร์แม่เหล็ก (Magnetic Sensor) เมื่อ
ไมโครคอนโทรลเลอร์รบัสัญญาณ  จากเซนเซอรแ์ม่เหล็กที่เป็นเซนเซอร์น าทางแล้ว  ท าการสง่ข้อมลู
ผ่าน USB Port ไปยังคอมพวิเตอร์ใหท้ าการประมวลผล ก่อนส่งสญัญาณให้กบั Motion Control 

Board ขบัมอเตอร์ตามเงื่อนไขที่ก าหนด  เพื่อสง่ล าเลียงวัสดุไปยงัสถานีตา่งๆ ตามตอ้งการ 

      ผลที่ไดจ้ากการทดลองเขียนโปรแกรมควบคุม       เพื่อหาความคลาดเคลื่อนในการจอดสถานี    
ซึ่งสามารถเข้าจอดสถานีเป้าหมายได้ตามที่ได้ตั้งเป้าหมายไว้ในตอนแรก ยกเว้นกรณทีี่น้ าหนกัโหลด
มากกว่า 60 กิโลกรัม  ที่ความเร็วสงูสุด คือ 0.5 เมตรต่อวินาที  
 

5.2  ปญัหาและแนวทางการแกไ้ข 

      ปัญหาที่เกิดขึ้นในขณะที่ได้ออกแบบและสรา้ง       รวมถึงการด าเนินการทดลองโครงงานชิ้นนี้
ดังต่อไปนี ้
      5.2.1   ล้อที่ใช้เป็นล้อขบัเพื่อเพิ่มโหลดที่  80 กิโลกรัม ยางรถไม่สามารถยึดกบัวงล้อของรถได้
ท าใหเ้กิดการลื่นทีว่งล้อกับยาง 

               แนวทางการแกป้ัญหา   ใช้สกรยูึดยางเข้ากบัเพื่อป้องกันการลื่น 

      5.2.2   การออกแบบ ไดท้ าออกแบบไว้ส าหรบัการใชง้านกับ DC Servo Motor  แตเ่นื่องจาก
ไม่สามารถหาอุปกรณ์ได้ จงึจ าเป็นตอ้งใช้เอนโค๊ดเดอร์แยก 

              แนวทางการแกป้ัญหา    เจาะแผ่นเพลสยึดเอนโค๊ดเดอร์ใหม่  กลงึเพลาที่ล้อขับยาวขึ้น
เพื่อติดเฟืองสายพานรอง (Pulley)  เพื่อวัดความเร็วของล้อ 

      5.2.3   เมื่อท าการทดลองที่น้ าหนักสูงสุดแรงจากตัวล็อกสปริงท าหน้าที่กดล้อไม่ให้เกิดการลื่น 
ไม่มีแรงกดมากพอ ท าให้ยางล้อขบัไม่สามารเกาะพื้นได้ดีนัก 
               แนวทางการแกป้ัญหา   เปลี่ยนสปรงิที่มคี่าความแข็งมากขึ้น 


