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บทคัดย่อ 
การพัฒนาระบบการขนส่งสินค้าภายในโกดังเก็บสินค้าหรือโรงงานให้มีความเป็นอัตโนมัติโดยน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่

อัตโนมัติ (Autonomous Mobile Robot: AMR) ด้วยเทคโนโลยี Lidar มารับสินค้าจากตู้เก็บสินค้าแบบแนวตั้งไปส่งยังพื้นที่
จุดส่งสินค้าที่ติดตั้งแขนกลที่ท างานร่วมกับมนุษย์ (Collaborative robot: Cobot) และกล้อง 3 มิติ (3D camera) ส าหรับ
การหยิบและจัดเรียงใหม่ การออกแบบระบบแบ่งเป็น 2 ขั้นตอน โดยขั้นตอนแรกตัว AMR สแกนสภาพแวดล้อมเส้นทางการ
เคลื่อนที่ระหว่างจุดรับส่งสินค้าเพื่อน ามาสร้างเป็นแผนที่ จากนั้นก าหนดพิกัดเส้นทางและโปรแกรมการเคลื่อนที่ของ AMR 
โดยใช้ซอฟต์แวร์ Carly และเมื่อ AMR มาถึงจุดส่งสินค้า ซอฟต์แวร์ Cloudia จะส่งข้อมูลผ่านโมดูลสื่อสารไร้สายระยะไกลไป
ที่กล้อง 3 มิติ ในขั้นตอนที่ 2 กล้อง 3 มิติจะท าการถ่ายภาพและประมวลผลหาต าแหน่งของสินค้าโดยใช้ซอฟต์แวร์ Mech-
Vision และส่งข้อมูลไปยังโคบอทเพื่อหยิบสินค้าผ่านการสื่อสารแบบ Ethernet ซึ่งโคบอทสามารถหยิบสินค้าที่วางอยู่บนถาด
ที่มีรูปแบบการวางสินค้าทับซ้อนกันแบบเป็นระเบียบและการวางสินค้าทับซ้อนกันแบบไม่เป็นระเบียบโดยใช้ซอฟต์แวร์ 
Mech-Viz เพื่อน ามาจัดเรียงในพื้นที่ที่ก าหนด เมื่อจัดเรียงสินค้าเสร็จสิ้น AMR จะเคลื่อนที่กลับไปยังพื้นที่ตู้เก็บสินค้าเพื่อรอ
ค าสั่งการท างานในรอบต่อไป จากการทดสอบ AMR สามารถยกถาดสินค้าจากตู้เก็บและเคลือ่นทีม่าถึงจุดส่งสินคา้ โดยโคบอท 
สามารถหยิบสินค้าที่วางอยูบ่นถาดได้ทั้ง 2 รูปแบบและท าการจัดเรียงสินค้าบนพ้ืนท่ีที่ก าหนดโดยไม่เกิดความเสียหายได้อย่าง
ถูกต้องตามระบบทีไ่ด้ออกแบบไว้ 

ค าส าคัญ: หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ, แขนกลที่ท างานร่วมกับมนุษย์, กล้อง 3 มิติ 

Abstract 
The development of an automated goods transportation system within a warehouse or manufacturing 

facility involves utilizing Autonomous Mobile Robot (AMR) equipped with Lidar technology to pick up goods 

from vertical storage units and deliver them to designated delivery points, where collaborative robot (Cobot) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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and 3D camera assist in sorting and rearranging items. The system design consists of two main steps: In the 

first step, the AMR scans the environment and determines the optimal path between pickup and delivery 

points to create a map. Subsequently, it defines the coordinates and motion program of the AMR using 

Carly software. When the AMR reaches the delivery point, Cloudia software sends data wirelessly to the 3D 

camera module. In the second step, the 3D camera captures images and processes them to identify the 

position of goods using Mech-Vision software. This data is then transmitted to the Cobots for picking via 

Ethernet communication. The Cobots can pick items from trays with orderly and disorderly arrangements, 

using Mech-Viz software to arrange them in the specified area. Upon completing the sorting process, the 

AMR returns to the storage area to await further instructions for subsequent rounds. Through testing, the 

AMR has demonstrated its ability to lift trays from storage units and transport them to delivery points. The 

Cobots can accurately pick items from trays in structured and unstructured layouts, arranging them in the 

designated area without causing damage, following the designed system. 

Keywords : Autonomous Mobile Robot, Collaborative Robot, 3D Camera 

1. บทน า 
ในทศวรรษที่ผ่านมา เทคโนโลยีในการจัดการวัสดุได้

ก้าวหน้าอย่างรวดเร็ว การพัฒนาที่ส าคัญประการหนึ่งคือ

วิวัฒนาการของยานยนต์น าทางอัตโนมัติ (Automatic 

Guided Vehicle : AGV) สู ่ห ุ ่นยนต์เคลื ่อนที ่อ ัตโนมัติ 

(Autonomous Mobile Robot : AMR) ตั ้งแต ่ป ี 1955 

เมื่อ AGV ตัวแรกเปิดตัว ระบบน าทางที่เป็นส่วนส าคัญ

ของระบบขนส่งวัสดุและผลิตภัณฑ์ของ AGV ได้พัฒนาไป

ตามขั้นตอนต่างๆ จนถึงในปัจจุบัน ตั้งแต่ น าทางด้วย

กลไก (Mechanical guidance) น าทางด้วยเซ็นเซอร์แสง 

(Optical guidance) น  าทางด้วยเซ ็นเซอร์เหนี ่ยวน า  

(Inductive guidance) น าทางด้วยคาร์ทีเซ ียนอ้างอิง 

(Cartesian reference) น าทางด้วยพิกัดภายใน (Inertial 

guidance) และ น าทางด้วยเลเซอร์ (Laser guidance) 

จนกระทั่งได้พัฒนามาถึงระบบที่ใช้การมองเห็น (Vision-

based system) ระบบท่ีใช้การมองเห็นนี้จะใช้เซ็นเซอร์ที่

มีอยู่ทั่วไป ร่วมกับคอมพิวเตอร์ออนบอร์ดอันทรงพลัง 

ปัญญาประดิษฐ์ (AI) และเทคโนโลยีจ าลองต าแหน่งและ

แ ผ น ท ี ่ พ ร ้ อ ม ก ั น  ( Simultaneous Location And 

Mapping : SLAM) ช่วยให้อุปกรณ์เข้าใจสภาพแวดล้อม

การท างานเพื่อที่จะน าทางหุ่นยนต์ได้โดยไม่จ าเป็นต้อง

ก าหนดต าแหน่งของหุ่นยนต์ก่อนล่วงหน้า สิ่งเหล่านี้น ามา 

ซึ่งมิต ิใหม่ในการเพิ่มความยืดหยุ่นในการน าทางของ

หุ่นยนต ์ เคลื่ อนที่ อ ัต โนม ัต ิ  (Autonomous Mobile 

Robot) 

โดยในปัจจุบันโรงงานหลายแห่งเริ่มมีการปรับเปลี่ยน
และพัฒนาให้มีความเป็นอัตโนมัติมากขึ้น รวมถึงโกดัง
สินค้าที่ใช้เก็บวัสดุหรือสินค้าที่สมบูรณ์แล้ว ท าให้มีการ
เพิ่มหุ่นยนต์เข้ามาแทนที่มนุษย์ โดยน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่
อัตโนมัติ (Autonomous Mobile Robot: AMR) มาช่วย
ในการขนส่งสิ่งของระหว่างตู้เก็บสินค้าแนวตั้งและจุดรับ/
ส่งสินค้าแทนที่รถโฟล์คลิฟท์ (Forklift) โดยที่จุดรับ/ส่งมี
การน าแขนกลที่ท างานร่วมกับมนุษย์ (Collaborative 
Robot: Cobot) มาใช้ส าหรับหยิบจับสิ่งของระหว่างจุด
รับ/ส่งของและหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติแทนที่มีคนมา
ล าเลียงออกจากรถหรือพาเลทสินค้า  และเพื ่อความ
แม่นย าและยืดหยุ ่นที ่มากขึ ้นจึงน ากล้อง 3 มิต ิ (3D 
Camera) เข้ามาช่วยระบุต าแหน่งการหยิบจับสิ ่งของ
ให้กับโคบอท 
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ซึ่งในบทความนี้จะเป็นการน าเสนอการออกแบบการ
ผสานระบบการท างานร่วมกันระหว่างอุปกรณ์ต่างๆ ซึ่ง
ประกอบไปด้วย AMR โคบอทและกล้อง 3 มิติ มาจัดท า
เป็นระบบการขนส่งสินค้าภายในโกดังสินค้าให้มีความเป็น
อัตโนมัติมากขึ้น 

 

2. ขั้นตอนการออกแบบ 
2.1 System Architecture 

การออกแบบโครงสร้างระบบการท างานจะแบ่งเป็น
หัวข้อใหญ่ๆได้ดังนี้  

- Hardware ส าหรับการขนส่งสินค้าภายในโกดัง
สินค้า 

- Hardware ส าหร ับการผสานระบบด้านการ
สื่อสาร 

- Software ส าหรับการตั้งค่าและโปรแกรมการ
ท างาน 

 
รูปที่ 1 System Architecture 

 
2.2 Hardware ส าหรับการขนส่งสินค้าภายในโกดังสินคา้ 

- AMR ที ่ ใช ้จะเป็นของ IPLUSMOBOT ในรุ่น 
EMMA400L รองรับน ้าหนักสูงสุด 400 กิโลกรมั 

- Cobot ที่ใช้งานจะเป็นของ Elite Robots ใน
ร ุ ่น Elite CS63 ม ีระยะย ืดส ูงส ุดอย ู ่ท ี ่  60 
เซนติเมตร และรองรับน ้าหนักสูงสุด 3 กิโลกรัม 

- 3D Camera ที่ใช้จะเป็นของ Mech-Mind ใน
รุ่น Mech EYE PRO S มีระยะการมองเห็นอยูท่ี่ 
500-1000 มิลลิเมตรจากช้ินงาน 

2.3 Hardware ส าหรับการผสานระบบ 

- การเช่ือมต่อระหว่างกล้อง 3 มิติกับโคบอท โดย
จะเป็นการเชื ่อมต่อกันผ ่านสาย  LAN ด้วย
วิธีการสื่อสารแบบ Ethernet 

- การเชื ่อมต่อระหว่าง AMR กับ Remote I/O 
และ Server กับ Remote I/O จะเชื ่อมต่อกัน
แบบไร้สายด้วยวิธีการสื ่อสารแบบ Modbus 
TCP/IP 

- การเช ื ่อมต่อระหว ่าง AMR กับ Server จะ
เชื่อมต่อด้วยวิธีแบบไร้สายด้วยวิธีการสื่อสาร
แบบ HTTP Server 

2.4 Software  
- Carly ใช้ส าหรับการท าแผนทีแ่ละโปรแกรมการ

เคลื่อนที่ของ AMR 
- Cloudia ใช้ส าหรับการสื่อสารระหว่าง AMR 

กับอุปกรณ์ภายนอก 
- Mech-Vision ใช้ส าหรับตรวจจับภาพและระบุ

ต าแหน่งการหยิบจับของสินค้า 
- Mech-Viz ใช้ส าหรับโปรแกรมควบคุมการ

ถ่ายภาพของกล้อง 3 มิติและการเคลื่อนที่ของ
โคบอท 

2.5 ขั้นตอนการต้ังค่าและโปรแกรม 
การเตรียมชุดการทดลองการออกแบบและจัดท า

ระบบการท างานของหุ่นยนต์เคลื่อนที ่อัตโนมัติในการ
จัดส่งสินค้าระหว่างตู้เก็บสินค้าแนวตั้งและจุดรับ/ส่งของ 
จัดเตรียมตามโครงสร้างของระบบที่ได้ออกแบบเอาไว้โดย
ที่กล้อง 3 มิติและโคบอทจะเชื่อมต่อกับ IPC ผ่านสาย 
LAN ส่วนที่ต้องอยู่ติดกันคือตัวของกล้อง 3 มิติ โคบอท 
และโมดูลสื่อสารไร้สายระยะไกลที่เชื่อมอยู่กับตู้ควบคุม
ของโคบอท 

ในขั้นตอนแรกออกแบบและปรับปรุงเส้นทางในการ
ขนส่งสินค้าให้ออกมามีประสิทธิภาพและรวดเร็ว โดยการ
น า AMR มาสแกนพื้นที่การท างานเพื่อสร้างเป็นแผนที่ที่
ใช้ส าหรับในการออกแบบเส้นทางในการเดินทางขนส่ง
สินค้าไปยังจุดที่ก าหนดไว้ โดยที่ในขั้นตอนการสแกนท า
แผนที่ จ าเป็นที่จะต้องให้สิ่งกีดขวางหรือวัตถุต่างๆอยู่กับ
ที่เพื่อไม่ให้เกิดการผิดเพี้ยนจากพื้นที่การท างานจริง โดย
ซอฟต์แวร์ที่ใช้มีชื่อว่า Carly เป็นซอฟต์แวร์ของ AMR 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



Automation Engineering Capstone Project (Semester 2/2566) 

 

สาขาวิชาวิศวกรรมออโตเมชัน ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. Page 4 

 

 

 
รูปที่ 2 การสร้างแผนที่ใน Carly 

 
เมื่อแสกนแผนท่ีเสร็จสิ้นก็ต้องวางเส้นทางการเดินของ 

AMR ตั้งแต่จุดรับสินค้าจนถึงจุดส่งสินค้า โดยการ edit 
map ในซอฟต์แวร์ Carly ท าการเลือกจุดและลากเส้น
ทางระหว่างจุดที่ต้องการให้ AMR ท าการเคลื่อนที่ผ ่าน 
และท าการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของ AMR 
ในซอฟต์แวร์ Carly 
 

 
รูปที่ 3 การโปรแกรมใน Carly 

 
เม ื ่อ AMR ถึงจุดส ่งส ินค้าจะท าการส ื ่อสารผ ่าน

ซอฟต์แวร์ Cloudia ไปยังเซิร ์ฟเวอร์ด ้วยโปรโตคอล 
HTTP ซึ่งตั้งค่าการสื่อสารต่างๆผ่านหัวข้อ Source lock 
ในซอฟต์แวร์ Cloudia และเซิร์ฟเวอร์สื่อสารโปรโตคอล
โมดูลสื่อสารไร้สายเพื่อสั่งการให้เริ่มการท างานของกล้อง 
3 มิติ 
 

 
รูปที่ 4 Source Lock ใน Cloudia 

 

ในขั ้นตอนที ่สองสร้างโปรแกรมตรวจจับวัตถุที ่มี
ล ักษณะเป็นกล่องสี ่เหลี ่ยมส าหรับกล้อง 3 มิติด ้วย
ซอฟต์แวร์ที่มีชื่อว่า Mech-Vision โดยจะมีอยู่ 2 รูปแบบ
ในการสร้างคือ 

รูปแบบที ่ 1 การตรวจจับวัตถุที ่วางอยู ่ในระนาบ
เดียวกัน สามารถสร้างได้ผ่าน Solution Library และ
เลือกโซลูชั่นที่มีชื ่อว่า Mixed-Case Cartoon เมื่อสร้าง
เสร็จแล้วให้ท าการก าหนดพื้นที่การตรวจจับวัตถุในค าสั่ง
ที่ช่ือว่า 3D ROI และท าการเลือกโมเดลที่ต้องการ 

 

 
รูปที่ 5 การสร้างโปรแกรมส าหรับการตรวจจับวัตถุ 

 

 
รูปที่ 6 ก าหนดพื้นที่การสแกนวัตถุ 

 
รูปแบบที่ 2 การตรวจจับวัตถุที่ซ้อนทับกันสามารถ

สร้างได้ผ่าน Step Library จะเป็นค าสั ่งและฟังก์ชันให้
เลือกใช้ส าหรับสร้างเมื ่อสร้างเสร็จแล้วไปท าการสร้าง
โมเดลผ ่านค  าส ั ่ ง  “Matching Model and Pick Part 
Editor” เมื ่อสร้างเสร็จแล้วให้ท าการก าหนดพื้นที่การ
ตรวจจับวัตถุในค าสั่งท่ีมีชื่อว่า 3D ROI 
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รูปที่ 7 การสร้างโมเดลส าหรบัการก าหนดจดุหยิบ 

 

 
รูปที่ 8 การก าหนดพื้นท่ีส าหรับการสแกนวัตถ ุ

 
สร้างโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของโคบอทด้วย

ซอฟต์แวร์ของกล้อง 3 มิติที่มีชื่อว่า Mech-Viz โดยให้ท า
การสร้างโปรเจคขึ้นมาใหม่แล้วจากนั้นเลือกโมเดลของโค
บอทที่น ามาใช้งาน จากนั้นให้ท าการเลือกโมเดลของกริป
เปอร์ เพื่อให้โปรแกรมสามารถค านวณระยะต่างๆ ของโค
บอทและกริปเปอร์ได้ 
 

 
รูปที่ 9 การน าโมเดลโคบอทมาใช้งาน 

 

 
รูปที่ 10 การน าโมเดลกริปเปอร์มาติดทีโ่คบอท 

เมื ่อได้ตัวโคบอทที่ติดกริปเปอร์แล้วให้ท าการสร้าง
โปรแกรมส าหรับการเคลื่อนที่เพื่อไปหยิบสินค้าโปรแกรม
นี้เราจะสร้างจากแท็บที่มีชื ่อว่า Workflow โดยในส่วน
ของโปรแกรมนี้จะเป็นการก าหนดจุดให้โคบอทเคลื่อนที่
ไปตามจุดที่เราตั้งเอาไว้ การควบคุมเครื่องมือ การก าหนด
จุดวางของวัตถุ โดยโปรแกรมนี้จะเป็นแบบบล็อก 
 

 
รูปที่ 11 โปรแกรมส าหรับควบคมุโคบอท 

 

3. ผลการทดสอบการท างานของระบบ  
วิธีการทดสอบแบ่งออกเป็น 5 หัวข้อ โดยหัวข้อแรก

เป็นการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทางของ AMR ใน
หัวข้อที่ 2 เป็นการทดสอบการใช้งาน Top module ที่
ต ิดไว ้บน AMR ส่วนหัวข้อที ่  3 เป ็นการทดสอบการ
มองเห็นจุดหยิบสินค้าของกล้อง 3 มิติ ต่อมาหัวข้อที่ 4 
เป็นการทดสอบโคบอทให้ท าการหยิบและจัดเรียงสินค้า
ลงบนพ้ืนท่ีที่ก าหนด และในหัวข้อสุดท้ายเป็นการทดสอบ
การท างานร่วมกันของอุปกรณ์ทั้งหมด ในการทดสอบนี้ได้
มีการท าการทดลองซ ้าหลายรอบ โดยมีเง่ือนไขส าหรับการ
ผ่านการทดสอบเป็นไปตามข้อก าหนดที่บริษัทได้ตั้งเอาไว้ 
3.1 ผลการทดสอบของ AMR 

ทดสอบเส้นการเดินทางของ AMR โดยการทดสอบว่า 
AMR สามารถเดินทางได้ตามเส้นทางที่ก าหนดหรือไม่ มี
การออกนอกเส้นทางหรือเคลื่อนที่ถึงจุดที่ก าหนดหรือไม่ 
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ตารางที่ 1 ผลการทดสอบของ AMR 
การทดสอบ ผลลัพธ์ 

ทดสอบการสแกนแผนที ่ ผ่าน 
ทดสอบการป้องกันการชนสิ่งกีดขวาง ผ่าน 

ทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง ผ่าน 
 

 
รูปที่ 12 แผนที่และเส้นทางของ AMR 

 

3.2 ผลการทดสอบของ Top module 
ทดสอบการขนย้ายสินค้าด้วย top module ของ 

AMR โดยการทดสอบว่าสามารถขนส่งสินค้าที่ต้องการไป
ยังจุดต่างๆ ด้วย top module ที่สร้างขึ้นมาได้หรือไม่ 

 

ตารางที่ 2 ผลการทดสอบของ Top module 
การทดสอบ ผลลัพธ์ 

ทดสอบความแข็งแรง ผ่าน 
ทดสอบการยกถาดใสส่ินค้า ผ่าน 

ทดสอบการขนย้ายสินคา้ ผ่าน 
 

 
รูปที่ 13 การขนย้ายสินค้าบน Top module 

 
 
 
 
 

3.3 ผลการทดสอบของกล้อง 3 มิติ 
ทดสอบการตรวจจับภาพสินค้าของกล้อง 3 มิติ โดย

การทดสอบว่าโปรแกรมการตรวจจับภาพของกล้อง 3 มิติ 
นั ้นสามารถท าได ้ตามประสิทธ ิภาพและสามารถส่ง
ต าแหน่งไปใหโ้คบอทส าหรับหยิบจับสินค้าได้อย่างแม่นย า
หรือไม่ 

 
ตารางที่ 3 ผลการทดสอบของกล้อง 3 มิติ 

การทดสอบ ผลลัพธ์ 

ทดสอบการมองเห็นจุดหยิบของสนิค้า
ทับซ้อนกันแบบเป็นระเบียบ 

ผ่าน 

ทดสอบการมองเห็นจุดหยิบของสนิค้า
ทับซ้อนกันแบบไม่เป็นระเบยีบ 

ผ่าน 

 

 
รูปที่ 14 จุดหยิบของสินค้าทับซ้อนกันแบบเป็นระเบียบ 

 

 
รูปที่ 15 จุดหยิบของสินค้าทับซ้อนกันแบบไม่เป็นระเบียบ 
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3.4 ผลการทดสอบของโคบอท 
ทดสอบการท างานระหว่างโคบอทกับกล้อง 3 มิติ โดย

การทดสอบว่าโคบอทสามารถหยิบจ ับสินค้าได้ตาม
ต าแหน่งท่ีได้จากกล้อง 3 มิติหรือไม่ 
 
ตารางที่ 4 ผลการทดสอบของโคบอท 

การทดสอบ ผลลัพธ์ 
ทดสอบการหยิบและวางสินค้าท่ีทบั
ซ้อนกันแบบเป็นระเบียบ 

ผ่าน 

ทดสอบการหยิบและวางสินค้าท่ีทบั
ซ้อนกันแบบไม่เป็นระเบียบ 

ผ่าน 

 

 
รูปที่ 16 สินค้าทับซ้อนกันแบบเป็นระเบียบ 

 

 
รูปที่ 17 สินค้าทับซ้อนกันแบบไมเ่ป็นระเบียบ 

 

 
รูปที่ 18 การจัดเรียงสินค้าลงบนพื้นที่ท่ีก าหนด 

 

3.5 ผลการทดสอบการท างานร่วมกัน 
ทดสอบการท างานร่วมกันของอุปกรณ์ทั ้งหมด โดย

การทดสอบว่าเมื ่อรันโปรแกรมแล้ว AMR สามารถส่ง
สัญญาณเมื่อมาถึงจุดรับส่งสินค้าหรือไม่ กล้อง 3 มิติ 
สามารถรับสัญญาณเพื่อไปสั่งการโคบอทได้หรือไม่ และ
การท างานร่วมกันมีความต่อเนื่องหรือไม่ 

 
ตารางที่ 5 ผลการทดสอบการท างานร่วมกัน 

การทดสอบ ผลลัพธ์ 

ทดสอบการส่งสัญญาณของ AMR ผ่าน 
ทดสอบการรับสญัญาณของกล้อง 3 
มิต ิ

ผ่าน 

ทดสอบความต่อเนื่องของการท างาน ผ่าน 

 

4. อภิปรายและสรุปผล 
จากการด าเนินงานการน า AMR, กล้อง 3 มิติ และโค

บอท มาท างานร่วมกันกับอุปกรณ์ต่างๆ ผลปรากฎว่า
อ ุปกรณ์ท ั ้ งหมดสามารถท  างานร ่วมก ันได ้อย ่างมี
ประสิทธิภาพและท าให้การปรับเปลี่ยนและพัฒนาโกดัง
เก็บสินค้าให้เป็นระบบอัตโนมัติมีประสิทธิภาพมากขึ้น
เช่นกัน เนื่องจากการน า AMR มาใช้สามารถลดจ านวนคน
ในการขนส่งที่อาจท าให้เกิดข้อผิดพลาดจากการสื่อสารที่
ไม่เข้าใจกันได้ นอกจากน าระบบนี้มาใช้ในการเก็บสินค้า
ยังสามารถน าไปใช้ในการท างานอื่นๆ ได้อีก เช่น การน า
สินค้าจากคลังมาประกอบรวมกัน การน าสินค้าจากคลัง
มาตรวจสอบความผิดพลาด เป็นต้น และในส่วนของการ
เปลี่ยนอุปกรณ์ต่างๆ ส าหรับโครงสร้างระบบนี้สามารถ
เปลี่ยนอุปกรณ์ได้ทุกอย่างไม่จ าเป็นต้องใช้ของผู้ผลิตเดิม
เนื ่องจากโครงสร้างระบบนี ้สามารถรองรับการท างาน
ร่วมกันได้จากหลากหลายอุปกรณ์ 

 

5. ข้อเสนอแนะ 
ส าหรับการเคลื่อนที่ของ AMR ไม่ควรมีสิ ่งกีดขวาง

หรือโล่งมากเกินไปเนื่องจากจะท าให้การเคลื่อนที่เกิด
ข้อผิดพลาด ซึ ่งส่งผลกระทบต่อการระบุต าแหน่งของ 
AMR ในโปรแกรม 
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ส าหรับการตรวจจับวัตถุของกล้อง 3 มิติ วัตถุที่น ามา
ไม่ควรมีลักษณะที่ใสและมันวาวเกินไปเนื่องจากกล้อง 3 
มิติ จะไม่สามารถตรวจจับวัตถุได้ 

ส าหรับเส้นทางการเคลื่อนที่ของโคบอท ไม่ควรมีสิ่ง
กีดขวางในการเคลื่อนที่เนื่องจากเมื่อมีการชนกันเกิดขึ้น
จะก่อความเสียหายให้กับตัวโคบอทและสิ่งของ 
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