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บทคัดย่อ 

  รถขนส่งและล าเลียงอัตโนมัติ (Automated Guided Vehicle : AGV) คือ เทคโนโลยีใหม่ที่       
ตอบโจทย์ความต้องการของภาคอุตสาหกรรมในเมืองไทยที่ต้องการพัฒนากระบวนการผลิตให้เป็น         
ระบบออโตเมชั่น และทดแทนแรงงานคนในกระบวนการผลิตอันเนื่องมาจากปัญหาค่าแรงขึ้นราคา   
  รถขนส่งและล าเลียงอัตโนมัติคือเทคโนโลยีที่อาศัยการขับเคลื่อนตามเส้นทางที่ได้ก าหนดไว้ 
โดยตัวรถมีความยืดหยุ่น สามารถสั่งการผ่านระบบทราฟฟิคอินเตอร์เฟส (Traffic Interface) ซึ่ง สามารถ
ติดตาม ต าแหน่ง และสถานะต่างๆ ของตัวรถขนส่ง อีกทั้งระบบยังสามารถน าไปต่อยอดใน ระบบอุตสาหกรรม      
โดยสามารถใช้ระบบทราฟฟิคอินเตอร์เฟสในการควบคุมและติดตามรถมากกว่า หนึ่งคันได้อีกทั้งยังมีเสียงแจ้ง
เตือนเพื่อแสดงสถานะในการท างาน   
  การออกแบบและจัดท าขึ้นบนแนวคิดที่ง่ายต่อการควบคุมและใช้งาน และง่ายต่อการ
บ ารุงรักษา  และสามารถน าไปต่อยอดได้ โดยในการสร้างรถขนส่งและล าเลียงอัตโนมัติมีการบันทึกผล ของ
พีไอดีคอนโทรล (PID Control) และผลการทดลองใช้งานโดยจ าลองสถานีจริง จึงสามารถน าข้อมูลที่ได้
รวบรวมน าไปต่อยอดสร้างรถขนส่งและล าเลียงอัตโนมัติในขนาดพิกัด หรือรูปแบบการใช้งานอ่ืนๆ ได้ง่าย    
  ผลจากการทดสอบประสิทธิภาพโดยได้ส ารวจการใช้งานจริงในโรงงานอุตสาหกรรมและ
น ามาจ าลองเป็นสถานีและควบคุมผ่านระบบทราฟฟิคอินเตอร์เฟส ซึ่ งสามารถเข้าจอดตามสถานีได้ โดยมี
ระยะคลาดเคลื่อนไม่เกิน 3 เซนติเมตร สามารถบรรทุกน้ าหนักได้ตามก าหนดที่ 150 กิโลกรัม การแท็กเส้น
สามารถวิ่งเข้าสู่เส้นได้ดีด้วยสมการพีไอดีที่มีค่าที่ดีท่ีสุดจากการทดลอง 
 

 

 

 

 


