
 
 

บทที่ 5 

สรุปผลการวิจัย อภิปรายและข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการวิจัย         

 การประยุกต์ใช้ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ส าหรับรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติ ในโรงงาน

อุตสาหกรรม ในงานวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติ โดย

สามารถเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายด้วยการน าทางจากระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์แทนการใช้เส้นแถบ

แม่เหล็กและค านวณเส้นทางการเคลื่อนที่ใหม่เมื่อมีสิ่งกีดขวาง จากการทดลองเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ

การหาเส้นทางใหม่และความเร็วของรถ รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบเดินตามเส้นมีความเร็วในการ

ขนส่ง 0.30 เมตรต่อวินาทีเมื่อเปรียบเทียบกับรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบน าทางด้วยระบบปฏิบัติการ

หุ่นยนต์ที่ก าหนดความเร็วไว้ที่ 0.30 เมตรต่อวินาทีมีความเร็วในการขนส่งเฉลี่ยที ่0.27 เมตรต่อวินาที 

ซึ่งมีประสิทธิภาพเฉลี่ยที่ 90% จากค่าที่ก าหนดไว้ ซึ่งรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบน าทางด้วย

ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์มีความเร็วในการขนส่งที่น้อยกว่ารถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบเดินตามเส้น

เพียง 0.03 เมตรต่อวินาที ซึ่งรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบน าทางด้วยระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ยัง

สามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางจากเส้นทางปกติ(เส้นทางที่ใกล้ที่สุด) โดยการค้นหาเส้นทางใหม่ที่จะ

เคลื่อนที่ไปยังจุดหมายได ้         

                                  

5.2 อภิปรายผล          

 ผลจากการประยุกต์ใช้ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ส าหรับรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติในโรงงาน

อุตสาหกรรมพบว่ารถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบน าทางด้วยระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์มีความเร็วเฉลี่ยใน

การขนส่งมีประสิทธิภาพที่ 90% จากค่าที่ก าหนดไว้ที่ 0.30 เมตรต่อวินาที เนื่องจากมอเตอร์มี

ประสิทธิภาพที่ไม่เท่ากันท าให้การสั่งงานของรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติไม่ แม่นย าตามค าสั่งของ

ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ จึงต้องท าการปรับปรุงเพ่ือให้ความเร็วในการขนส่งสินค้ามีความเร็วที่เพ่ิมขึ้น 

ในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางกรณีที่มีเส้นทางไปได้รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติมีประสิทธิภาพในการหลบ

หลีกสิ่งกีดขวาง 100% เพราะความสามารถของผู้วางแผน (Planner) ท าให้หลบหลีกสิ่งกีดขวางได้ 

แตก่รณีท่ีไม่มีเส้นทางในการเคลื่อนที่ไปยังจุดหมาย
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รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติจะหยุดการท างานรอจนกว่าจะมีเส้นทางในการเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายได้  

จากผลการทดลองการท างานของรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติที่ได้กล่าวมาจึงท าให้เห็นว่าการประยุกต์ใช้

ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ส าหรับรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติในโรงงานอุตสาหกรรมจะช่วยท าให้การขนส่ง

สินค้าภายในโรงงานหรือสถานที่อ่ืนๆ ได้อย่างมีประสิทธิภาพและมีการประยุกต์ใช้งานที่หลากหลาย

มากยิ่งขึ้น 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

1 การน าไอเอ็มยูเซ็นเซอร์  (Inertial Measurement Unit :IMU) มาติดตั้งที่ล้อเพ่ือท า       

ออดโดมิททรีซึ่งจะได้ผลลัพธ์ของออดโดมิททรีที่แม่นย าขึ้น                                                                           

 2 การสร้างแอปพลิเคชั่น (Application) เพ่ือสั่งให้รถเคลื่อนที่ไปยังจุดปลายทางผ่าน 

แอปพลิเคชั่นแทนการสั่งงานผ่านอาร์วิช                                                                                                            

 3 ปัจจุบันไลดาร์มีชนิดที่สแกนภาพเป็น 3 มิตเิพ่ือการมองสิ่งกีดขวางที่ชัดเจนขึ้นแต่มีราคาที่

สูงกว่าไลดาร์ทั่วไปซึ่งระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์เองก็รองรับการใช้งานเซ็นเซอร์ประเภทนี้เช่นกัน หาก

น ามาใช้งานจะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการสร้างแผนที่ได้ดียิ่งขึ้น                                                                                      

  

 

 

 

 

 

 

 


