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บทคดัยอ่ 

 โครงงานนี้ เป็นการพัฒนาระบบรถขนส่งและล าเลียงอัตโนมัติ      (A   Development   of 

Automated Guided Vehicles Systems : AGVs)   โดยออกแบบให้ตัวรถขบัแยกจากตัวรถเข็น
ที่รบัน้ าหนกั แล้วท าการยึดทั้ง 2  ส่วนด้วยตัวล็อกสปรงิ  มีเซนเซอร์แม่เหล็ก (Magnetic Sensor) 
เป็นเซนเซอร์น าทาง   โดยมกีารก าหนดสถานีในการจอดเพื่อขนถ่ายวัสดุหรือชิ้นงาน    ควบคุมดว้ย
คอมพิวเตอร์ (PC Base Control)  

 การท างานของตัวรถขนสง่อตัโนมัติจะมีเซนเซอร์แมเ่หลก็น าทาง โดยมีไมโครคอนโทรลเลอร์
เป็นตัวรับข้อมูลของแต่ละบิต (Bit) ก่อนส่งให้กบัคอมพิวเตอร์ผ่านทางUSB เพื่อท าการประมวลผล
ตามเงื่อนไขในการวิง่ที่ได้ถูกก าหนดไว้ แล้ว  เมื่อท าการประมวลผลแล้วคอมพิวเตอรจ์ะสั่งใหบ้อร์ด 
Motion Controller ท าการขับมอเตอร์เพื่อให้รถเคลื่อนที่ไปยงัจุดสง่ถ่ายวัสดทุี่ก าหนด 

  ผลที่ได้จากการทดลองระบบขนส่งและล าเลียงอัตโนมัตินัน้     สามารถเขา้จอดสถานกี าหนด
ได้ตามที่ตั้งเปา้หมายไว้ ยกเว้นกรณทีี่มีน้ าหนักมากกว่า 80 กิโลกรมั    เมื่อรถวิง่ด้วยความเร็วสงูสุด  
คือ 0.5  เมตรต่อวินาท ี จะมีความคลาดเคลื่อนมากกว่าทีต่ั้งเป้าหมายไว้ 0.14 เซนติเมตร จากที่ได้
ท าการทดลองเพื่อหาประสิทธิภาพของรถขนสง่และล าเลยีงอัตโนมัติที่สร้างขึ้น           ปัจจัยที่มีผล
ท าใหเ้กิดความคลาดเคลือ่นในการเขา้จอดสถานีมากที่สดุ คือ ความเร็วที่ใช้ในการวิ่ง 
  


