
 
 

บทที่ 1 

บทน ำ 

 

1.1 ที่มำและควำมส ำคัญของปัญหำ   

 ปัจจุบันการแข่งขันในอุตสาหกรรมการผลิตมีสูงมาก ผู้บริโภคก็มีความต้องการสินค้าที่เพ่ิม
มากขึ้น ดังนั้นโรงงานอุตสาหกรรมส่วนใหญ่จึงจ าเป็นต้องปรับปรุงระบบการผลิตให้สามารถผลิต
สินค้าได้มากข้ึนและทันต่อความต้องการ การน าเครื่องจักรอัตโนมัติเข้ามาใช้แทนแรงงานคนก็เป็นอีก
หนึ่งวิธีที่สามารถผลิตสินค้าได้รวดเร็ว ลดการสูญเสียที่เกิดขึ้นในการท างานและสามารถผลิตสินค้าได้
ทันตามความต้องการ          
 รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติ (Automated Guided Vehicles : AGV) เป็นเครื่องจักรประเภทรถ
อัตโนมัติชนิดหนึ่ง โดยที่รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติถูกควบคุมด้วยระบบคอมพิวเตอร์และถูกก าหนด
เส้นทางการขนส่งที่ชัดเจนโดยไม่จ าเป็นต้องใช้แรงงานคนในการควบคุม การติดตั้งเส้นทางการวิ่งของ
รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติใช้เส้นแถบแม่เหล็กติดบริเวณพ้ืนของโรงงานตามเส้นทางการวิ่งของรถขนส่ง
สินค้าอัตโนมัติท าให้การเปลี่ยนแปลงเส้นทางมีความล าบาก เมื่อมีสิ่งกีดขวางเส้นทางรถขนส่งสินค้า
อัตโนมัติจะหยุดจนกว่าสิ่งกีดขวางจะออกไปจากเส้นทาง    
 ผู้วิจัยจึงได้น าระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ (Robot Operating System : ROS) โดยใช้ไลดาร์ 
(Lidar) ในการแสกนหาสิ่งกีดขวาง ซึ่งสร้างแผนที่โดยการใช้ (SLAM) ท าการระบุต าแหน่งบนแผนที่
ด้วยวิธีการมอนติคาร์โลแบบปรับตัว (AMCL) น าข้อมูลจากการสร้างแผนที่มาท าการค านวณแผนที่ 
(Costmap) หลังจากนั้นท าการวางแผน (Planner) และการเคลื่อนย้ายฐาน (Move Base) เพ่ือ
ควบคุมรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติให้มีเคลื่อนที่ไปยังจุดหมาย สามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางจากเส้นทาง
ปกติโดยการค านวณเส้นทางใหมท่ี่จะเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายปลายทาง 

 

1.2 วัตถุประสงค์ของกำรวิจัย   

 เพ่ือศึกษาและพัฒนารถขนส่งสินค้าอัตโนมัติโดยควบคุมการเคลื่อนที่ด้วยระบบปฏิบัติการ
หุ่นยนต์ (ROS) 
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1.3 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับจำกกำรวิจัย   

 ได้รถขนส่งสินค้าอัตโนมัติแบบน าทางด้วยระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ที่ท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ          
   

1.4 ขอบเขตของกำรวิจัย        
 1. ใช้ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ในการควบคุมรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติ   
 2. การเคลื่อนทีไ่ปยังจุดหมายของรถต้องมีอย่างน้อย 1 เส้นทางในการเคลื่อนที่  
 3. พ้ืนที่ในการใช้งานรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติต้องมีความกว้างของเส้นทางการเคลื่อนที่
มากกว่า 1 เมตร          
 4. สิ่งกีดขวางที่รถสามารถตรวจจับได้จะต้องอยู่ในความสูงระหว่าง 30 - 40 เซนติเมตร 


