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บทคดัย่อ 

การผสานระบบวิชันกับโรบอท เป็นหนึ่งในแนวโน้มโรบอทวิชัน่ข ัน้สูงที่ก าลังพัฒนาอย่างรวดเร็วเป็น

กระบวนการทีช่่วยใหโ้รบอทวชิัน่สามารถมองเหน็และเขา้ใจสภาพแวดล้อมรอบตวัได้ เพื่อน าภาพทีไ่ดม้าจากตวักลอ้ง

ตรวจสอบชิ้นงานท าการประมวลผลร่วมกบัระบบวชินัในระบบการประกอบฝาแผงวจร ECU เครื่องมอืหยบิจบัทีใ่ชใ้น

สภาพแวดล้อมทีเ่ลวร้าย ระบบการขนัสกรูร่วมกบัโรบอท และการใชง้านร่วมกบั PLC ( Program Logic Controller ) 

ในอุตสาหกรรมออโตเมทฟีใหม้ปีระสทิธภิาพมากยิง่ขึน้และป้องกนัการคลาดเคลื่อนในกระบวนการผลติชิน้งาน ป้องกนั

การสญูเสยีมลูค่าทางทรพัยส์นิต่างๆ ทีเ่กดิขึน้จากความผดิพลาดของการท างานของโรบอทวชิัน่ร่วมถงึลดตน้ทุนในการ

ผลติจากการผสานระบบวชินักบัโรบอททีใ่ชแ้ทนแรงงานมนุษย์ 

ค ำส ำคญั: ระบบวชินัซสิเตม็, โรบอท, PLC ( Program Logic Controller ) 

Abstract 

Integrating vision systems with robots one of the advanced robotics trends that is rapidly developing 

is a process that allows robotic arms to see and understand their surroundings. In order to use the images 

obtained from the inspection camera to be processed together with the vision system in the assembly of ECU 

circuit board covers, handling tools are used in harsh environments. Screw tightening system with robot and 

use with PLC (Program Logic Controller) in the automation industry to be more efficient and prevent 

discrepancies in the production process. Prevent the loss of value of various assets that occurs from errors in 

the work of the robot arm, as well as reduce production costs by combining the vision system with robots that 

replace human labor. 

Keyword : Vision systems, Robots, PLC (Program Logic Controller) 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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1. บทน ำ 

ท่ีมำและควำมส ำคญั 

อุตสาหกรรมออโตโมทฟีไดใ้ช้ระบบอตัโนมตัแิละ

โรบอทอุตสาหกรรมมากกว่าครึ่งศตวรรษ ตัง้แต่ที่ 

General Motors น าโรบอท Unimate มาใช้ในช่วง        

ตน้ทศวรรษที ่1900 หลงัจากนัน้การน าโรบอทมาใชใ้น

การท างานดว้ยระบบอตัโนมตักิม็จี านวนเพิม่ขึน้อย่าง

มาก เทคโนโลยีโรบอทได้ปรบัปรุงให้โรบอทมีต้นทุน

ต ่าลงมคีวามยดืหยุ่น เสรมิระบบการท างานร่วมกนัและ

แทนที่โรบอทแบบดัง้เดิมที่ยุ่งยากและไม่ยืดหยุ่น

นอกจากนี้การใช้เพยีงโรบอท ซึ่งอาจไม่ตอบโจทย์ใน

ระบบการผลิตทัง้หมดด้วยเหตุนี้จึงมีการพฒันาและ

ประยุกต์อุปกรณ์มาใชร้่วมกบัโรบอทร่วมถงึการผสาน

ระบบวชิัน่ร่วมกบัโรบอท 

โ ด ย ปั จ จุ บั น อุ ต ส า ห ก ร ร ม ร ถ ย นต์  เ ป็ น

อุตสาหกรรมที่มีการผลิตสูง  โดยเฉพาะการน า

เทคโนโลยีอัตโนมัติหรือโรบอทมาใช้ในการผลิต

กระบวนการซ ้าๆ เนื่องจากอุตสาหกรรมยานยนต์มี

ความต้องการในการผลิตชิ้นส่วนอะไหล่รถยนต์ให้มี

ความแม่นย าสูง น่าเชื่อถือ และลดต้นทุนในการผลติ 

ท าให้โรงงานในอุตสาหกรรมรถยนต์มกีารผสานวิชนั

ร่วมกบัโรบอทและระบบอตัโนมตัใินการผลติ 

  การผสานวิชนัร่วมกับโรบอท (Integrating Vision 

System with Robotics) เป็นหนึ่งในวธิกีารบูรณาการที่

ใช้ในการผลิตอัตโนมัติ มาใช้กันอย่างแพร่หลาย      

โดยมจีุดประสงค์เพื่อให้เครื่องจกัรสามารถท างานได้      

อย่าง  มีประสิทธิภาพและมีความแม่นย า กล่าวคือ    

ท าให้ ชิ้นงานในการผลิตชิ้นส่วนอะไหล่มีความ

น่าเชื่อถือ ลดข้อผิดพลาดที่ท าให้ชิ้นงานเสียหายใน

การผลิต เพื่อเพิ่มผลก าไรให้กับผู้ประกอบการหรือ

โรงงานผลติชิน้ส่วนอะไหล่รถยนต ์ 

 

การจัดท าบทความวิจัย การผสานวิชันร่วมกับ        

โ รบอท  (Integrating Vision System with Robotics)                    

มวีตัถุประสงคด์งันี้ 

1. เพื่อพฒันาโรบอทในระบบอุตสาหกรรมยานยนต์

ให้การท างานมีประสิทธิภาพและความแม่นย ามาก

ยิง่ขึน้ โดยการประยุกตใ์ชจ้ากระบบวชิัน่ 

2. เพื่อศึกษาการใช้งานของระบบวิชัน่และกล้อง

ตรวจสอบชิน้งาน 

3. เพื่อเป็นแนวการประยุกต์ใชเ้ทคโนโลยรีะบบวชิัน่

ส าหรบัโรงงานอุตสาหกรรมยานยนต์เพื่อลดค่าใช้จ่าย

จ า กก า รท า ง า นผิดพ ล า ดขอ ง เ ค รื่ อ ง จัก ร แ ล ะ                     

โรบอท 

2. วิธีด ำเนินกำร 

2.1 วสัด ุอปุกรณ์ 

 - พแีอลซ ี

 - กลอ้งวชิัน่ 

 - ระบบประมวลผลขอ้มลูภาพ 

 - ไฟสอ่งสว่าง 

    2.2 ขัน้ตอนกำรวิจยั 

 

 

 

 

 

  

   

  รูปที่ 1 เครื่องจักรเช็คเกลียวช้ินส่วนรถยนตด์้วยโรบอท 

 
    รูปที ่2 ส่วนประกอบของเครื่องจักรเช็คเกลียวช้ินส่วนรถยนต ์
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  2.2.1 ศกึษาเครื่องจกัรเชค็เกลยีวชิน้ส่วนรถยนต์ดว้ย

โรบอท 6 แกน ซึ่งเป็นเครื่องจกัรทีม่หีน้าทีใ่นการเชค็

เกลยีวจากพารท์ชิน้งานอะไหล่ในอุตสาหกรรมรถยนต์

เพื่อตอบสนองต่อกระบวนการท างานตามความ

ต้องการของลูกค้าไม่ว่าจะเป็น เวลาการท างาน การ

สื่อสารระหว่างการท างาน ลดขอ้ผดิพลาด เป็นต้น จงึ

ท าใหเ้ครื่องจกัรมหีลากหลายองคป์ระกอบ เช่น  

โรบอท 6 แกน, อุปกรณ์ใช้ข ัน , โรบอทแกนเดี่ยว , 

เซนเซอร์ เป็นต้น โดยการท างานของเครื่องจกัรเช็ค

เกลยีวชิ้นส่วนรถยนต์ด้วยโรบอท 6 แกน แบ่งเป็น 4 

ขัน้ตอนหลกั ดงันี้ 

- Loading เป็นกระบวนการทีผู่ป้ฏบิตังิานน า JIG ทีต่รง

ตามรูปแบบ Model ของชิ้นงานติดตัง้และท าการใส่

ชิน้งานพารท์อะไหล่ใหต้รงกบั Model  

- Turn Table เป็นกระบวนการหมุนพาร์ทชิน้งานไปยงั

ต าแหน่งการขัน ต าแหน่งการน าชิ้นงานออกและ

ต าแหน่งการใส่พาร์ทชิน้งานทีต่อ้งตรงตามเงือ่นไขของ

เครื่องจกัร 

- Robot Tightening เป็นกระบวนการสัง่ให้โรบอทท า

การเคลื่อนที่ไปยัง  Position การเช็คเกลียวและสัง่

อุปกรณ์ขนัใหส้ามารถท างานร่วมกนัได ้

- Outbound เป็นกระบวนการน าชิ้นงานที่ถูกการเช็ค

เกลียวแล้วน าออกไปแยกตาม Box ที่ผ่ านการ

ตรวจสอบและไม่ผ่านการตรวจสอบโดยใชโ้รบอทแกน

เดี่ยว IAI ร่วมกับระบบลมที่ใช้ในการหยิบจบัชิ้นงาน

ส าหรบัการเคลื่อนที่เพื่อป้องกันการตกหรือล่วงหล่น

จาก Station 

    จากการศกึษาพบว่าการท างานของเครื่องจกัรเช็ค

เกลยีวชิ้นส่วนรถยนต์สามารถท างานร่วมกนัไดอ้ย่างมี

ประสทิธภิาพ ตามเงือ่นไขของเครื่องจกัรแต่ในส่วนของ

การขนัเช็คเกลยีว ต าแหน่งของโรบอท 6 แกน นัน้จะ

พบว่ายงัมขีอ้ผดิพลาดในการท างานของการของระบบ

เชค็เกลยีวทีย่งัมกีารพบการคลาดเคลื่อนของตวัชิ้นงาน

ซึ่งจะท าใหเ้กดิการสูญเสยีของตวัชิ้นงานและท าใหเ้กดิ

การหยุดท างานของเครื่องจกัร( down time ) ซึ่งจะท า

ใหม้ลูค่าต่อการผลติลดลง 

2.2.2 ศกึษาระบบวชินั โดยทีห่ลกัการท างานของระบบ

วิชนั คือการน าภาพที่ตรวจจบัได้มาประมวลผลเพื่อ

เปรียบเทียบกับข้อมูลที่มีอยู่ว่ามีความเหมือนหรือ

แตกต่างกันอย่างไร แล้วท าการแสดงผลออกมาตาม

เงื่อนไขที่ผู้ใช้งานก าหนด โดยจะเข้ามาช่วยในการ

ท างานของระบบการผลติต่างๆทีต่อ้งการความถูกตอ้ง

และแม่นย าเพื่อเพิม่คุณภาพให้กบัผลติภณัฑ์ ลดของ

เสีย   ลดต้นทุน  และสร้างภาพลักษณ์ที่ดีให้กับ

ผลติภณัฑ์  สรา้งความมัน่ใจใหก้บัผูบ้รโิภคทีต่ดัสนิใจ

เลือกใช้ผลิตภัณฑ์นัน้ๆ การท างานของระบบวิชัน 

ประกอบดว้ย 4 ส่วนหลกั ดงันี้ 

- คอนโทรลเลอร์ (Controller) ท าหน้าที่ประมวลผล 

ตดัสนิใจ และการสื่อสารกบัอุปกรณ์อื่นๆ 

-  กล้อง  (Camera) หรือ ตัวรับภาพ เพื่อส่งต่อให้

คอนโทรลเลอรน์ าไปประมวลผล 

- เลนส์ (Lens) เป็นตวัปรบัแต่งภาพใหม้คีวามชดัเจน 

ตามเงื่อนไขของสภาพแวดล้อมและระยะห่างระหว่าง

ภาพกบักลอ้ง 

- อุปกรณ์ระบบแสง (Lighting) ท าให้ภาพที่จะท าการ

ตรวจสอบมีความคมชดัเพื่อช่วยให้ภาพที่เลนส์และ

กล้อง ซึ่งส่งต่อไปยงัคอนโทรลเลอร์มคีวามคมชดั ท า

ใหก้ารประมวลนัน้ถูกตอ้งแม่นย า 

ระบบวิชัน มีความสามาถหลักๆที่เหมาะแก่การ

น าไปใชง้าน ไดแ้ก่ 

1.ตรวจสอบความผดิพลาดของชิน้งาน 

- เ ป็ นก า รต ร ว จสอบคุณภาพของชิ้ น ง านทั ้ง , 

ข้อผิดพลาดในการประกอบ, ข้อบกพร่องของพื้นผิว 

ชิน้ส่วนทีเ่สยีหายและคุณสมบตัทิีข่าดหายไป, ระบุและ

แยกแยะวัตถุ, รูปร่างและต าแหน่งของวัตถุรวมทัง้

คุณสมบตั ิ
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    รูปที ่3 การตรวจสอบความผดิพลาดของช้ินงาน 

2. ตรวจเชค็ต าแหน่งของวตัถุ  

ต าแหน่งของอุปกรณ์ต่างๆ บนแผงวงจรอเิลก็ทรอนิกส ์

ตรวจสอบว่าชิน้งานมอีุปกรณ์ครบถว้นสมบูรณ์หรอืไม่  

รวมถงึการตรวจสอบการประกอบ 

 

    รูปที ่4 การตรวจเช็คตำแหน่งของวัตถุ 

3. ตรวจสอบขนาด  

ตรวจวดัขนาดของชิน้งาน วดัองคป์ระกอบชิน้ส่วน

ส าหรบัการเรยีงล าดบัและการจ าแนกประเภท ตัง้แต่

การวดัอย่างงา่ยไปจนถงึการวดัทีซ่บัซอ้น ทัง้แบบ 2 

มติ ิและ 3 มติ ิ

 
    รูปที ่5 การตรวจเช็คตำแหน่งของวัตถุ 

 

2.2.3 วธิกีารใชง้าน Vision system ร่วมกบั Robot  

เพื่อใชส้ าหรบัใชง้าน, การสื่อสาร, การส่งค่า offset 

ทีเ่ป็นต าแหน่งของโรบอท เป็นตน้ 

ขัน้ตอนที่ 1 ท าการเลือก Robot Vision Setting ใน

โป รแก รม  CV-X Series Terminal Software ที่ ใ ช้

เชื่อมต่อ Vision System 

 
รปูท่ี 6 หน้าหลกัปรบัค่าของโปรแกรม 

 CV-X Series Terminal Software 

ขัน้ตอนที ่2 เชื่อมต่อระหว่าง PLC และ Vision System 

ทีใ่ชใ้นการสัง่งาน โดยใชค้ าสัง่ MSG file หรอื ค าสงัที่

ใช ้Read massage จาก Vision System เพื่อใชส้ าหรบั

การสัง่งานส่วนอื่นๆ รวมถงึส่งค่า Offset ทีป่ระมวลผล

แลว้ส่งต่อไปยงัต าแหน่งของโรบอท 

รปูท่ี 7 แลดเดอรก์ารสื่อสาร 

ขัน้ตอนที่  3 ท าการ  Set camera โดยใช้ ฟั งก์ชัน่ 

Position Angle < Circle เพื่อใช้ตรวจสอบรูปหรอืเช็ค

ชิ้นงานที่เราต้องการตรวจสอบว่ามีลักษณะ ขนาด 

ระยะตรงตามทีต่อ้งการหรอืไม่ 

รูปที ่8 คำสั่งฟังก์ชันการใช้งาน Vision system   
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ขัน้ตอนที่  4 เริ่มการ  Teach รูปร่างของชิ้นงานที่

ต้องการตรวจเช็ค โดยใช้ค าสัง่ Circle และ Detection 

Condition ของโปรแกรมก าหนดขนาดของเส้นรอบ

วงกลม สี เงา ความสว่างของรูปต้นแบบ รวมถึงการ

เพิม่รูปที่ผดิพลาด (NG) และถูกต้อง (OK) เพื่อปรยีบ

เทยีบใหส้ามารถประมวลไดอ้อกมาอย่างถูกตอ้ง 

 

รปูท่ี 9 การ Teach และฟังกช์นัทีใ่ช ้

ขัน้ตอนที ่ 5 ท าการ Set Robot Connection เพื่อ

เชื่อมต่อการสื่อสารระหว่าง Robot กบั Vision System  

โดยใช้เครื่องมอื Robot  Setting โดยเลอืก Maker ให้

ตรงกับ Robot ท าการใส่ IP Adress ของ Robot ให้

ต ร ง กับ ที่ ตั ้ง ค่ า ไ ว้  แ ล ะท า ก า ร  Enable Robot 

Operation From CV-X เพื่อใช้ในการสัง่งานและช่วย

ในการ Teach ต าแหน่งของโรบอทและชิน้งาน  
 
 

 
 

 

 

 

 

รปูท่ี 10 วธิกีารเชื่อมต่อการสื่อสาร 

 

 

 

รปูท่ี 11 หน้าการสัง่งานต าแหน่งของโรบอทผ่านโปรแกรม 

CV-X Series Terminal Software 

ขัน้ตอนที ่6 Calibration ของต าแหน่งโรบอททีต่รงกบั

จุดของชิ้นงานที่ต้องท าการขันเช็คเพื่อให้  Vision 

System Detect และสามารถค านวนต าแหน่งทีถู่กตอ้ง

จ า กนั ้น จ ะค า น วนค่ า  Offset ไ ป ยั ง  PLC ห รือ 

Calibration และเขยีนโปรแกรมโรบอทโดยใช้ฟังก์ชัน่ 
Operation verification เพื่อให้เคลื่อนที่ไปยงัต าแหน่ง

ที่คลาดเคลื่อนได้ หรอืท าการ Calibration และท าการ

ขนัเชค็เกลยีวของอะไหล่ชิน้ส่วนรถยนต์  

 

   รปูท่ี 12 คำสั่งฟังก์ชันการใช้งาน Vision system   
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3. ผลกำรทดลอง 

จากทีไ่ดท้ าการศกึษา หาขอ้มลูระบบวชินัควบคู่กบั

เครื่องจกัรเช็คเกลียวชิ้นส่วนรถยนต์ด้วยโรบอทและ

น ามาเปรียบเทียบกับก่อนติดตัง้และหลังติดตัง้ได้

ขอ้มลู ดงันี้  

ตำรำงท่ี 3.1 แสดงขอ้มลูรายละเอยีดก่อนตดิตัง้และหลงัตดิตัง้ 

ก่อนตดิตัง้ระบบวชินั หลงัตดิตัง้ระบบวชินั 

คุณภาพในการท างาน

ของเครื่องจกัรยงัไม่

สม ่าเสมอและแม่นย า 

และท าใหส่้งผลเสยีต่อ

เครื่องจกัรและชิน้งาน 

สามารถควบคมุ

ตรวจสอบคุณภาพของ

ชิน้ส่วนไดอ้ย่าง

สม ่าเสมอและแม่นย า 

ยงัคงมกีารเกดิขึน้ของ

ของเสยีขึน้อยู ่

ลดตน้ทุนของเสยีใน

ระบบ 

เกดิขอ้ผดิพลาดจากการ

ขนัเกลยีวของชิน้งาน 

จะท าใหเ้กดิหยุดการ

ท างานของเครื่องจกัร 

ท าลายขอ้จ ากดัเวลา

ของเครื่องจกัรเมื่อเกดิ

การท างานผดิพลาด 

ท าใหลู้กคา้เกดิความ

กงัวลในชิน้งานทีไ่ดร้บั

ว่าจะมคีุณภาพดพีอ

หรอืไม ่

เป็นการลงทุนทีคุ่ม้ค่า 

เพื่อสรา้งความ

น่าเชื่อถอืใหท้างลูกคา้ 

ส่งผลใหเ้กดิภาพลกัษณ์

ทีด่ขีองชิน้งาน 

ตอ้งมกีารตรวจสอบจาก

มนุษยซ์ึง่อาจเกดิการ

เสยีเวลาในการสบื

เสาะหาขอ้ผดิพลาดได ้

ช่วยในการซ่อมบ ารงุได้

งา่ยขึน้เมื่อเกดิ

ขอ้ผดิพลาดจากการ

ท างานของเครื่องจกัร 
 

การคดิ ROI ของโปรเจคหลงัท าการลงทุนเพิม่ Vision 

System เขา้มาตดิกบัเครื่องจกัร 

โดยที่ Existing Plan นัน้เครื่องจักรมีก าลังผลิตอยู่ที่ 

2,000 ชิ้นต่อวนั และ 1 สปัดาห์ท างานทัง้หมด 6 วนั 

แต่จะมกีารท างานที่ท าให้เกิดของเสียออกมาคดิเป็น 

3% ของก าลงัผลติ แต่ Planning ใหม่ของเราคอืจะท า

การลงทุนเพิ่ม Vision System เพิ่มลงมาติดให้กับ

เครื่องจกัร โดยที่เครื่องจกัรมีก าลงัผลิต อยู่ที่ 2,000 

ชิ้นต่ อวัน  และ 1 สัปดาห์ท างานทั ้งหมด 6 วัน 

เหมือนเดิม แต่จะท าให้ไม่เกิดของเสียเลย หรือก็คือ

ของเสยีจากการผลติจะเป็น 0% นัน่เอง และของเสีย

ชิน้ต่อชิน้มรีาคาทุนประมาณชิน้ละ 7.5 บาท 

ตำรำง 3.2 ตารางแสดงค่าและเงื่อนไขการคดิ ROI 
 Existing Planning 

ก าลงัผลติต่อ

วนั 

2000ชิน้ 2000ชิน้ 

ก าลงัผลติต่อ

ปีโดยที่

เครื่องจกัร

ท างาน 6 วนั

ต่อสปัดาห ์

2000 ชิน้ * 

312วนั 

=624,000 ชิน้

ต่อปี 
 

2000 ชิน้ * 312

วนั = 624,000 

ชิน้ต่อปี 

 

ของเสยีทีเ่กดิ คดิเป็น 3% 

ของ 624,000 

ชิน้  

= 18,720 ชิน้

ต่อปี 

0 ชิน้ (จะลดของ

เสยีได ้18,720 

ชิน้ต่อปี) 

 

โดยการคิด ROI เพื่ อหาว่ าการลงทุนกับ Vision 

System ในราคา 250,000 บาทนัน้ จะใชร้ะยะเวลาคนื

ทุนเท่าไร แสดงวธิคีดิดงันี้ 

𝑅𝑂𝐼 =
𝐼𝑛𝑣𝑒𝑠𝑡𝑚𝑒𝑛𝑡

𝑊𝑎𝑠𝑡𝑒 𝑅𝑒𝑑𝑢𝑐𝑒 × 𝑊𝑎𝑠𝑡𝑒 𝑃𝑟𝑖𝑐𝑒
 

 

𝑅𝑂𝐼 =
250,000

18,720 × 7.5
 

 

𝑅𝑂𝐼 = 1.78 
 

โดยหลงัจากทีไ่ด ้ROI มาจะน ามาคณูกบัจ านวนวนัต่อ

ปี 365 วนั กจ็ะไดอ้อกมาดงันี้ 

ระยะเวลาทีค่นืทุน = 1.78 × 365 𝑑𝑎𝑦𝑠 
ระยะเวลาทีค่นืทุน ≈ 650 𝑑𝑎𝑦𝑠 

     ดังนัน้ระยะเวลาที่คืนทุนของโปรเจคนี้ที่ท าการ

ลงทุนกับ  Vision System ในราคา 200,000 จะใช้

ระยะเวลาคนืทุนประมาณ 650 วนั หรอื 1 ปี 9 เดอืน 

กบัอกี 20 วนั 
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4. อธิบำยผลและสรปุผล 

จ ากผลลัพธ์ จ ากทดลองออกแบบปรับปรุ ง 

เครื่องจกัรเชค็เกลยีวดว้ยโรบอท โดยใชว้ชิ ัน่ซสิเตม็ใน

การพฒันาเครื่องจกัร จะเห็นได้ว่าในเบื้องต้นจะต้อง

ท าการศึกษาขอ้มูลเครื่องจกัรและวชิัน่ซิสเต็มเพื่อให้

เขา้ใจชนิดของอุปกรณ์ที่ต้องการน ามาประยุกต์ใช้ให้

สอดคล้องกันกับงาน รวมถึงการ Configuration และ

การโปรแกรมมิง่พแีอลซ ีเช่น การใช้ MSG (Read an

ก send ) เพื่อให้สามารถสื่อสารระหว่างโรบอทและ

วิชัน่ได้ การเลือกใช้ฟังก์ชันของวิชัน่ซิสเต็มในการ 

Teach รูปให้สามารถวิเคราะห์ตรงตามเงื่อนไขที่

ต้องการได้ เป็นต้น ขอ้มูลจากบทความนี้เป็นขอ้มูลที่

ถูกจ าลองและจากหน้างานจริงบางส่วนเพื่อใช้งาน

เฉพาะกจิ จากแผนการปรบัปรุงทีไ่ดท้ าการ ออกแบบ

นั ้น พบว่าสามารถน าไปพัฒนาต่อได้จริง โดยมี 

รายละเอียดจ านวนเงินที่ต้องลงทุน ประสิทธิภาพ 

ก าลังการผลิตของกระบวนการที่เพิ่มขึ้น  รวมถึง

ระยะเวลาการคนืทุนทีส่มเหตุสมผล 

ผู้จดัท าขอแนะน าว่าผู้ที่สนใจศกึษาวธิกีารใช้วชิ ัน่

ซิสเต็มร่วมกบัโรบอทนัน้ต้องศกึษาขอ้มูลการเลอืกใช ้

การคนืทุน และชนิดของงานทีต่อ้งการน ามาปรบัใช ้ให้

สอดคล้องกันเพื่อให้เกิดประโยชน์และคุณภาพสูงสุง 

ผู้จดัท าหวงัว่าบทความวิจยันี้จะให้เกิดประโยชน์แก่

ผูส้นใจและน าไปประยุกตใ์ชไ้ดจ้รงิ 
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