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บทสรุปผู้บริหาร 

ด้วยวตัถุประสงค์หลกัของโครงการฯ คือ เพ่ือมุ่งเน้นการวิจยัและพฒันาระบบเครือข่ายหุ่นยนต์

ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิส าหรับการน าสง่ยาจากคลงัยาไปยงัห้องจา่ยยายอ่ยจดุตา่งๆ ผลการวิจยัแสดง

ให้เห็นว่า ระบบน าทางหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัินัน้ สามารถสร้างแผนท่ีแบบ

อตัโนมตัิเพ่ือช่วยให้หุ่นยนต์เดินทางตามเส้นทางท่ีก าหนดได้อย่างถกูต้อง ยงัผลให้ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพ 

และความปลอดภัยของการท างานได้เป็นอย่างดี นอกจากนีย้งัช่วยย่นระยะเวลาการท างานให้สัน้ลง ลด

ข้อผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดจากความเม่ือยล้าของบุคคลากร ด้วยผลการวิจัยตลอดจนแนวคิดการใช้

เทคโนโลยี  ระบบอตัโนมตัิอุสาหกรรม และองค์ความรู้ทางด้านโลจิสติกส์ ท าให้เห็นถึงการน าองค์ความรู้

ดงักล่าว เข้ามาช่วยเพิ่มการท างานในสถานพยาบาลได้อย่างมีประสิทธิภาพ ส าหรับกรณีศึกษา ศูนย์

การแพทย์กาญจนาฯ มหาวิทยาลยัมหิดล พบว่า การใช้ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภท

ยานน าวิถีอตัโนมตั(ิAGV) ได้ด าเนินการมาถึงจดุพฒันาต้นแบบโครงสร้างได้อยา่งประสบความส าเร็จ  



 

บทคัดย่อ 

ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมตัิในรูปแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 

(Mobile Robot) นัน้ จะช่วยเพิ่มศักยภาพในการลดค่าใช้จ่ายส าหรับปฏิบัติงาน นอกจากนีย้ังเพิ่ม

ประสิทธิภาพในระบบขนส่งในโรงพยาบาลขนาดกลางอีกด้วย โครงการวิจยัฯ นีใ้ช้ยานพาหนะกึ่งอตัโนมตัิ

ดงันัน้ จึงมีการอภิปราย ถึงเพิ่มประสิทธิภาพ ลดค่าใช้จ่ายในการด าเนินการต่างๆ ด้วยการใช้หุ่นยนต์

เคล่ือนท่ี ผลลพัธ์จากการศกึษาโครงการดงักล่าวนี ้ยงัผลให้เพิ่มความเข้าใจในการขนส่งยาในโรงพยาบาล 

นอกจากนีก้ารตรวจสอบว่าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัินัน้สามารถท างานได้ตรง

ตามประสิทธิภาพท่ีต้องการในขณะท่ีใช้งบประมาณได้อย่างมีประสิทธิภาพ ระบบยงัแสดงการท างานเพ่ือ

การแพทย์และเภสชักรรม โดยหุ่นยนต์สามารถช่วยลดระยะเวลาในรอบการท างานและสามารถขนส่งได้

หลากหลาย โดยเฉพาะอย่างยิ่งผลการจ าลองท่ีแสดงการปฏิบตัิงานของระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี

อจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัทิัง้ในระดบัห้องปฏิบตักิารและสถานการณ์จริงในโรงพยาบาล 



 

Abstract 

An auto-guided vehicle (AGV) in the form of mobile robot holds the potential for 

decreasing operating cost while improving delivery performing mid-size hospital delivery 

system. This project would show and discusses the use of auto-guided vehicle to improve 

efficiency, decrease cost, and to show the performance tradeoffs related to the installation and 

use of a mobile robot within mid-size hospital. This project gains the results of this study enable 

a better understanding of the delivery and transportation requirement of mid-sized hospital. We 

examine how an auto-guide vehicle (AGV) is able to meet the performance requirements of the 

system while maintaining cost efficiency. We also show that for clinical use and pharmaceutical 

department. The robot is able to achieve significant performance gains in terms of turnaround 

time and delivery variability. Specifically, the simulation results indicate that using auto-guided 

vehicles (AGV) to perform both clinical laboratory and real situation in Hospital.  
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บทที่ 1 
บทน า 
 
 ปัจจบุนัการล าเลียงเวชภณัฑ์ยา ภายในโรงพยาบาลหรือสถานพยาบาลขนาดใหญ่ เชน่ การ
ล าเลียงยาจากคลงัยา ไปยงัห้องจา่ยยายอ่ย หรือ การล าเลียงจากห้องจา่ยยาย่อยไปยงัห้องของผู้ ป่วย 
ยงัคงพึง่พาการท างานโดยใช้บคุลากรมนษุย์ทัง้สิน้ ซึง่ลกัษณะการท างานดงักลา่วยงัไมไ่ด้เป็นการจดัการ
ระบบเชิงโลจิสตกิส์และวิศวกรรมท่ีดี ท าให้การล าเลียงเวชภณัฑ์ยามีโอกาสผิดพลาด ล่าช้า การใช้
ทรัพยากรอยา่งไมเ่หมาะสมยงัคงเกิดขึน้ในระบบการจดัการของโรงพยาบาลและสถานพยาบาลขนาดใหญ่
ในประเทศ ทัง้นีย้งัสง่ผลไปถึงปัญหาหลกัของการด าเนินการ ให้บริการทางสาธารณสขุสูม่วลชนในระดบั
ภาพรวมของประเทศอีกด้วย 

 
1.1 ความเป็นมา 
 

  โครงการวิจยันีเ้ป็นส่วนหนึ่งของการจดัการเชิงโลจิสติกส์ เพ่ือน าไปสู่การจดัการโรงพยาบาลท่ีมี
ประสิทธิภาพดียิ่งขึน้ โดยคณะวิจัยได้เสนอแนวคิดการใช้เทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติเชิง
อุตสาหกรรม คือ ระบบขนส่งยาโดยการใช้ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถี
อตัโนมตัิ (Automatic Guided Vehicle – AGV) เพ่ือการน าส่งยาจาก คลงัยาไปยงัห้องจ่ายยาย่อยตามจดุ
ตา่งๆ ในโรงพยาบาล ทัง้นีร้ะบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ ดงักล่าวจะประกอบ
ไปด้วยเครือข่ายสารสนเทศเพ่ือการควบคมุองค์กร เครือข่ายของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอตัโนมตัิหลายตวั เพ่ือ
ท างานร่วมกัน ระบบตรวจสอบความแม่นย าและถูกต้องของต าแหน่งของหุ่นยนต์ ระบบความปลอดภัย
ของหุน่ยนต์ในการท างานบนทางเดนิทัว่ไปในโรงพยาบาลร่วมกบั เจ้าหน้าท่ี บคุลลากรภายในโรงพยาบาล
และผู้ ป่วย ทัง้นีร้ะบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ ดงักล่าว จะเสริมสร้างการท างานเชิงโลจิสติกส์ยาในโรงพยาบาล
ให้มีประสิทธิภาพสงูสดุ รวมไปถึงโอกาสเชิงพาณิชย์ตอ่ไปในอนาคต 
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1.2  วัตถุประสงค์ 
 

โครงการวิจัยและพัฒนาสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบเคล่ือนท่ีอัจฉริยะ AGV เพ่ืองานโลจิสติกส์นี ้มี
วตัถปุระสงค์หลกัท่ีส าคญั คือ  

(1) การออกแบบสว่นประกอบของหุน่ยนต์ยานน าวิถีทางโครงสร้าง 
(2) ระบบน าทางหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิแบบมีแผนท่ีและสร้าง

แผนท่ีแบบอตัโนมตัเิพ่ือให้หุน่ยนต์เดนิทางตามเส้นทางท่ีก าหนดได้อยา่งถกูต้อง 
(3) พฒันาลกัษณะทางโครงสร้างควบคูก่บัความสามารถทางด้านตา่งๆของหุ่นยนต์เพ่ือความ

เป็นอตัโนมตัแิละเพ่ือความปลอดภยั 
 
1.3 เป้าหมายโครงการ  
 

โครงการฯ มุง่เน้นการวิจยัและพฒันาระบบเครือข่ายหุ่นยนต์อจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ
การโลจิสตกิส์ยาในโรงพยาบาลจากคลงัยาไปยงัห้องจา่ยยายอ่ย ซึง่อาจจะอยูต่า่งชัน้ในอาคารเดียวกนั 
ดงันัน้ ทฤษฎีโลจิสตกิส์ท่ีเก่ียวข้องกบัการจดัการภายในโรงพยาบาล จะถกูน าเสนอในเชิงวิเคราะห์เพ่ือ
แสดงให้เห็นถึงปัญหาท่ีเกิดขึน้ รวมทัง้น าเสนอวิธีการแก้ปัญหาท่ีเกิดขึน้ในโรงพยาบาลในเชิงโลจิสตกิส์ ซึง่
แนวทางดงักล่าวน าไปสูแ่รงผลกัดนัให้เกิดการวิจยัและพฒันาระบบเครือขา่ยหุ่นยนต์อจัฉริยะประเภทยาน
น าวิถีอตัโนมตัิการโลจิสตกิส์ยาในโรงพยาบาลเพื่อแก้ไขปัญหาเชิงโลจิสตกิส์ตอ่ไป 

1.3.1 การออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์เคล่ือนที่อัจฉริยะฯ  
ทฤษฎีของการพฒันาหุน่ยนต์เคล่ือนท่ี จะประกอบด้วยหลายองค์ประกอบดงันี ้
(1)   รูปทรงของฐานหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 

 จะเน้นการพฒันารูปแบบและรูปทรงของหุ่นยนต์ให้สามารถเคล่ือนท่ีไปมาในสภาพแวดล้อมได้
อย่างคล่องตวั เช่น รูปทรงฐานหุ่นยนต์ท่ีดีควรมีรูปทรงฐานเป็นวงกลม เพ่ือง่ายต่อการเคล่ือนท่ีและการ
เลีย้วท่ีจุดทางแยกต่างๆ อย่างไรก็ตามรูปทรงฐานหุ่นยนต์ท่ีเหมาะสมกับการติดตัง้อุปกรณ์ต่างๆ รวมไป
จนถึงสว่นบรรทกุภาระท าให้ รูปทรงผสมผสานของฐานหุ่นยนต์รูปลกัษณะส่ีเหล่ียมจตัุรัสและส่วนโค้งท่ีมมุ
ทัง้ส่ีจะเป็นทางเลือกท่ีดีท่ีสดุ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 1.3.1 

 
 
 
ภาพประกอบที่ 1.3.1: ภาพแสดงลกัษณะฐานหุ่นยนต์ในรูปทรงกลม รูปทรงส่ีเหล่ียมจตัรัุสและรูปทรง

ส่ีเหล่ียมประกอบสว่นโค้งท่ีมมุทัง้ส่ี 
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(2) ระบบการขับเคล่ือนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 
ระบบการขับเคล่ือนของหุ่นยนต์ประกอบด้วย วิธีการขับเคล่ือนของหุ่นยนต์ ระบบขับเคล่ือน 

อปุกรณ์การขบัเคล่ือน ระบบควบคมุระดบัล่าง (Low-Level Control System) และระบบควบคมุระดบัสงู 
(High-Level Control System) ทัง้นีว้ิธีการขบัเคล่ือนหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีสามารถจ าแนกเทคนิคตา่งๆ ท่ีได้รับ
การพฒันาทางเทคนิคตอ่เน่ืองคือ วิธีการขบัเคล่ือนแบบใช้ล้อเปล่า (Caster Approach) วิธีการขบัเคล่ือน
แบบใช้สายพานขบัเคล่ือน (Tracked Approach) วิธีการขบัเคล่ือนแบบรอบทิศทาง (Omni-Directional 
Approach) และวิธีการขบัเคล่ือนแบบร่วมทิศ (Synchronous Directional Approach) ดงัในภาพประกอบ
ท่ี 1.3.2 โดยคณะวิจยั จะศกึษาวิเคราะห์ข้อดีข้อเสียและเลือกระหว่าง วิธีขบัเคล่ือนแบบรอบทิศทางและ
แบบร่วมทิศ เพ่ือประโยชน์ในการท างานท่ีเหมาะสมกบัสภาพพืน้ผิว ความคลอ่งตวัและประสิทธิภาพสงูสดุ 

 

 
ภาพประกอบที่ 1.3.2: วิธีการขบัเคล่ือนหุน่ยนต์ในเทคนิคตา่งๆ วิธีการขบัเคล่ือนแบบใช้ล้อเปล่า (Caster 
Approach) วิธีการขบัเคล่ือนแบบใช้สายพานขบัเคล่ือน (Tracked Approach) วิธีการขบัเคล่ือนแบบรอบ
ทิศทาง (Omni-Directional Approach) และวิธีการขบัเคล่ือนแบบร่วมทิศ (Synchronous Directional 
Approach) 

ส าหรับระบบขับเคล่ือนจะประกอบไปด้วย อุปกรณ์ขับเคล่ือน (Actuator) ในท่ีนีจ้ะใช้มอเตอร์
ติดตัง้ผ่านระบบส่งก าลังไปยังล้อต่างๆ และมีระบบตรวจสอบกลับจากตวัรับรู้ (Sensor) เพ่ือใช้บอก
ต าแหน่งการเคล่ือนท่ี ทัง้นีม้อเตอร์และตัวรับรู้ท่ีล้อจะติดต่อและควบคุมโดยตัวขับมอเตอร์และระบบ
ควบคมุระดบัลา่ง ผา่นไปยงัระบบควบคมุระดบัสงูและระบบน าทางของหุ่นยนต์ในท่ีสดุ ดงัภาพประกอบท่ี 
1.3.3 ทัง้นีร้ะบบน าทางของหุ่นยนต์จะได้ท างานร่วมกับระบบเครือข่ายควบคมุหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ
ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิตอ่ไป 

 

Synchronous system Caster 
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ภาพประกอบที่ 1.3.3: สถาปัตยกรรมการควบคมุของระบบขบัเคล่ือนหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ 
 

1.3.2 การพัฒนาระบบน าทางของหุ่นยนต์เคล่ือนที่อัจฉริยะ 
เน่ืองจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะฯ จะท างานภายใต้สภาพแวดล้อมท่ีก าหนดไว้ล่วงหน้า หากแต่

การท างานของหุ่นยนต์ จะมีสภาพแวดล้อมท่ีเปล่ียนไปคือ บุคลากร ผู้ ป่วยหรือสิ่งกีดขวางท่ีสามารถ
เคล่ือนท่ีได้อ่ืนๆ ดงันัน้ คณะวิจยั จะเลือกทฤษฎีท่ีเก่ียวข้องกับการน าทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะฯ 
คือ (1) ลักษณะการท างานแบบอิงแผนท่ี (Map-Based Approach) (2) การเคล่ือนท่ีตามเส้น (Line 
Following System) (3) การตรวจสอบและหลบหลีกสิ่งกีดขวางในเวลาจริง (Real-Time Obstacle 
Detection and Avoidance) 

 
1.3.3 ระบบความปลอดภัยของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีต่อสภาพแวดล้อมและบุคลากรรอบข้าง 
เน่ืองจากหุน่ยนต์จะต้องท างานตามล าพงัในสภาพแวดล้อมทัว่ไปร่วมกบัมนษุย์ เช่น ทางเดินปกต ิ

ร่วมกับบุคลากรและคนไข้ ระบบความปลอดภัยจึงมีความจ าเป็นอย่างสูง ทัง้นีหุ้่นยนต์จะได้รับการ
ออกแบบให้มีระบบเก่ียวข้องกบัมนษุย์ (Human Robot Interface) ทัง้กบัผู้ ใช้หรือผู้ควบคมุเอง บคุลากร
ทัว่ไปในภาคสนามหรือสภาพแวดล้อม รูปลกัษณ์ของหุ่นยนต์ การแลกเปล่ียนพดูคยุกบับุคคลทัว่ไป การ
ตรวจจับมนุษย์หรือสิ่งกีดขวาง ระบบเตือนผู้ กีดขวาง ระบบหยุดการท างานฉุกเฉิน หรือระบบควบคุม
ระยะไกลจึงจะได้รับการพัฒนาเพ่ืออิงประโยชน์ด้านความปลอดภัยเป็นหลักส าคัญ  ดังนัน้ อุปกรณ์
ตรวจวดัหรือเซนเซอร์ท่ีจะใช้ได้แก่ ระบบโซนาร์ ระบบเลเซอร์น าทาง ระบบกล้องประมวลผลภาพ เป็นต้น 
ดงัแสดงในภาพการออกแบบเชิงความคิดของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะต้นแบบได้ในภาพประกอบท่ี 1.3.4 
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ภาพประกอบที่ 1.3.4 แสดงภาพลกัษณะการติดตัง้อปุกรณ์ตรวจวดัหรือเซนเซอร์เพ่ือการน าทางและ

ความปลอดภยัของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะฯ 
 

1.3.4  ระบบเครือข่ายควบคุมการท างานของกลุ่มหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 
 ระบบเครือข่ายควบคุมการท างานของกลุ่มหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี เป็นส่วนท่ีส าคญัในการจัดการให้

หุ่นยนต์ท างานเชิงโลจิสติกส์อย่างมีประสิทธิภาพ นอกจากนีจ้ะเป็นส่วนท่ีสอดคล้องในระบบสารสนเทศ
ของโรงพยาบาลในการควบคมุการท างานในภาพใหญ่ ทัง้นีร้ะบบเครือข่ายฯ จะท างานซ า้ซ้อนกบัระบบฯ 
ในโครงการย่อยท่ี 3 ของแผนงานฯ เพ่ือประโยชน์เชิงความปลอดภัยของการใช้ระบบอัตโนมัติใน
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โรงพยาบาล ทัง้นีร้ะบบเครือข่ายควบคมุการท างานของกลุ่มหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี มีสถาปัตยกรรมการควบคมุ
ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 1.3.5 

 

 
 

ภาพประกอบที่ 1.3.5: สถาปัตยกรรมการควบคมุของระบบเครือข่ายควบคมุการท างานของกลุม่หุน่ยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะเพื่อการโลจิสตกิส์ยาในโรงพยาบาล 

 
1.4 ทบทวนวรรณกรรมงานวิจัย 
 

1.4.1 ประวัติความเป็นมาของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ อัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัต ิ
(AGV) 

หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัติ หรือ Automated Guided Vehicle เป็น
หุน่ยนต์ประเภทหนึ่งท่ีถกูออกแบบมาเพ่ือให้สามารถเคล่ือนท่ีตามเส้นทางหรือจดุท่ีผู้ ใช้ระบอุย่างอตัโนมตัิ
โดยไม่ต้องมีการควบคมุจากมนุษย์ ซึ่งส่วนใหญ่แล้วจะถูกใช้ในงานอุตสาหกรรมท่ีต้องมีการเคล่ือนย้าย
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วสัดไุปยงัจุดต่างๆ การน าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัต ิ มาใช้นัน้จะสามารถเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการท างานโดยรวมของระบบอีกทัง้ยงัลดคา่ใช้จา่ยท่ีจะต้องใช้ในการจ้างแรงงานคนอีกด้วย 

หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัติ ตวัแรกนัน้ถูกออกแบบโดยบริษัท Barrett 
Electronics ในปี ค.ศ. 1953 ดงัภาพประกอบท่ี 1.4.1 โดยมีจดุประสงค์เพ่ือให้รถพ่วงท่ีท างานในคลงัเก็บ
สินค้าของโรงงานสามารถท างานได้โดยอตัโนมตั ิโดย หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัต ิ
ตวัแรกนัน้จะท างานบนราง ระบบน าทางนัน้จะท างานโดยการใช้อุปกรณ์เซนเซอร์สนามแม่เหล็กติดไว้ท่ี
ด้านล่างของ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัตแิละอ่านคา่สนามแม่เหล็กจากสายท่ีท า
การเดนิไว้บนราง โดยการระบตุ าแหนง่ของหุน่ยนต์จะสามารถท าได้โดยการอ่านคา่ของขัว้สนามแม่เหล็กท่ี
วางตอ่ๆกนั โดยล าดบัในการวางขัว้ของแม่เหล็กในแตล่ะพืน้ท่ีจะแตกตา่งกนัเพ่ือท่ีหุ่นยนต์จะสามารถระบุ
ต าแหนง่ของตวัมนัเองได้ 

 

ภาพประกอบที่ 1.4.1: หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิรุ่นแรกโดยบริษัท 
Barrett Electronics [1.1] 

 
หลงัจากปี ค.ศ. 1953 การพฒันาหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัต ินัน้ด าเนิน

มาอย่างต่อเน่ืองและมาถึงจุดเปล่ียนในช่วง ค.ศ. 1973 เม่ือมีการพฒันา Solid state control ท าให้
ผู้พฒันาระบบยานน าวิถีอตัโนมัติ สามารถออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัต ิ
ได้อย่างมีประสิทธิภาพมากขึน้ ซึ่งท าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัติ นัน้นอกจาก
จะถูกใช้งานในการขนส่งภายในคลังสินค้าของแล้ว ยังสามารถท าหน้าท่ีอ่ืนๆได้มากขึน้ อาทิเช่นการ
น าไปใช้ในการขนส่งวัสดุเพ่ือผลิตในโรงงานและระบบประกอบอัตโนมัติของโรงงาน ในปัจจุบันระบบ 
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัตินัน้ถูกออกแบบมาให้มีความหลากหลายมากขึน้
เพ่ือท่ีจะสามารถตอบสนองต่อความต้องการในการใช้งานด้านอ่ืน อาทิเช่น การขนส่งยาในโรงพยาบาล 
การใช้งานในภาคอตุสาหกรรม จนไปถึงการใช้งานในด้านการทหาร 
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ในปัจจบุนั ระบบน าทางของ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัตนิัน้ได้ถกูพฒันา
ให้มีความหลากหลายมากขึน้เพ่ือตอบสนองความต้องการในการใช้งาน ระบบน าทางพืน้ฐานของ หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัทิัว่ไปมีดงันีคื้อ 

(1)   การน าทางโดยใช้เส้นน าทาง 
โดยทัว่ไปแล้วการน าทางโดยใช้เส้นน าทางจะสามารถท าได้โดยการติดเซนเซอร์ไว้ท่ีด้านล่างของ

หุน่ยนต์เพ่ือท่ีจะระบตุ าแหนง่จากคล่ืนวิทยท่ีุสง่ออกมาจากสายท่ีเดนิไว้บนเส้นทางเดนิได้ 
(2)   การน าทางโดยใช้ Guide Tape 
โดย Guide Tape นัน้สามารถแบง่ได้เป็นสองประเภทหลกัๆคือ แบบใช้สนามแม่เหล็กและแบบใช้

สี โดยการน าทางแบบนีจ้ะมีข้อดีคือสามารถเปล่ียนแปลงเส้นทางการเดินของ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ
ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัไิด้อย่างง่ายดาย 

(3)   การน าทางโดยใช้เลเซอร์ 
โดยการน าทางแบบนีจ้ะสามารถท าได้โดยการใช้เลเซอร์เพ่ืออ่านระยะทางและท าการเปรียบเทียบ

กบัข้อมลูแผนท่ีท่ีจะท าการเก็บไว้ท่ีตวัหุน่ยนต์ 
(4)   การน าทางโดยใช้กล้อง 
โดยข้อมลูภาพท่ีได้จากกล้องจะถกูใช้เพ่ือหาลกัษณะพิเศษตา่งๆท่ีจะสามารถระบตุ าแหน่งของตวั

หุน่ยนต์ได้ 
 
1.4.2 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติในภาคอุตสาหกรรมและการ
         ประยุกต์ใช้ด้านอ่ืนๆ 

การใช้งานหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติในภาคอุตสาหกรรมนัน้มีอย่าง
แพร่หลายเน่ืองจากการใช้งานระบบยานน าวิถีอตัโนมัติ ในภาคอุตสาหกรรมสามารถเพิ่มประสิทธิภาพ
โดยรวมของระบบโดยการลดเวลาในการขนสง่ ลดคา่ใช้จ่ายท่ีจะใช้ในการจ้างแรงงานคน อีกทัง้การท างาน
ยงัสามารถควบคุมได้จากศูนย์ควบคุมท าให้การควบคมุการท างานของระบบในภาพรวมสามารถท าได้
โดยง่าย การท างานของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิในภาคอตุสาหกรรม ดงัแสดง
ในภาพประกอบท่ี 1.4.2 นัน้สามารถท างานได้ในหลายขัน้ตอนการท างานตัง้แตก่ารจดัการวสัดเุผ่ือส่งจาก
คลงัวสัดไุปยงัไลน์การผลิต, การท างานแบบเป็นขัน้ตอนในการผลิตซึ่งจะใช้การเคล่ือนท่ีแบบซ า้ๆเพ่ือผลิต
สินค้า จากขัน้ตอนการผลิตสินค้า หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ สามารถ
เคล่ือนย้ายสินค้าท่ีท าการผลิตแล้วเพ่ือส่งต่อและบรรจุเข้าไปยงัรถบรรทุกหรือเรือสินค้าต่อไป ตวัอย่าง
ภาคอุตสาหกรรมท่ีใช้ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติในระบบการผลิตนัน้มี
หลากหลาย อาทิเช่น การผลิตยาหรือสารเคมี การผลิตกระดาษ การผลิตรถยนต์ อตุสาหกรรมอาหาร การ
ใช้งานในโรงพยาบาล และการทหาร  
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ภาพประกอบที่ 1.4.2: ภาพแสดงการท างานของ AGV ในโรงงานอตุสาหกรรม [1.2] 
 
1.4.3 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติในโรงพยาบาลและการขนส่ง 
        เวชภัณฑ์ 

เน่ืองจากโรงพยาบาลเป็นสถานท่ีท่ีมีความส าคญัด้านสาธารณสขุ การพฒันาระบบการท างานใน
โรงพยาบาลเพ่ือให้มีประสิทธิภาพสูงสุดจึงเป็นเร่ืองท่ีมีการพัฒนามาอย่างยาวนาน การน า หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัติมาใช้ในโรงพยาบาลนัน้ ก็เป็นปัจจยัหนึ่งท่ีจะสามารถช่วย
พฒันาระบบการท างานโดยรวมของโรงพยาบาลได้ นอกจากจะช่วยลดต้นทุนในการจ้างแรงงานคนแล้ว 
การน าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัติ มาใช้ยงัสามารถท าให้การท างานนัน้เป็นไป
อยา่งตอ่เน่ืองและแมน่ย าซึง่เป็นปัจจยัส าคญัท่ีจะท าให้การจดัการการขนส่งในโรงพยาบาลนัน้เป็นไปอย่าง
มีประสิทธิภาพ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 1.4.3 

ถึงแม้วา่ระบบการท างานในการขนสง่ของโรงพยาบาลนัน้จะมีความคล้ายคลึงกบัการท างานทัว่ไป
ของโรงงานในแง่ของการขนส่งและการจัดการ แต่การท างานในสภาพแวดล้อมของโรงพยาบาลนัน้มี
ข้อจ ากดัหลายด้าน เช่นในด้านของความปลอดภยั การหลบหลีกสิ่งกีดขวาง การจดจ าแผนท่ีและการระบุ
ต าแหนง่ การจดัการในด้านของโลจิสตกิ และการประยกุต์การท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภท
ยานน าวิถีอตัโนมตั ิ เข้ากบัสภาพแวดล้อมของโรงพยาบาล เช่น หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน า
วิถีอตัโนมตัจิะต้องสามารถเคล่ือนท่ีไปยงัต าแหนง่ตา่งๆท่ีอยูต่า่งชัน้กนัได้ 

การใช้งานหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมัต ิในโรงพยาบาลนัน้สามารถใช้งาน
ได้ในหลากหลาย ยกตวัอย่างเช่น การใช้งานในการขนส่งยา โดยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน า
วิถีอตัโนมตั ิสามารถรับยาจากห้องเก็บยาเพ่ือน าไปยงัศนูย์จ่ายยา โดยการท างานนัน้จะสามารถท างานได้
อยา่งอตัโนมตัโิดยเช็คจากข้อมลูคลงัยา นอกจากการขนสง่ยาแล้วหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน า
วิถีอตัโนมตั ิยงัสามารถท างานในหน้าท่ีอ่ืนๆได้อีกด้วย เชน่ 
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(1) การเดนิเอกสารภายในโรงพยาบาล  
(2) การขนสง่อปุกรณ์ปลอดเชือ้ 
(3)  การจัดการเก่ียวกับอาหาร ซึ่ง หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ

สามารถน าอาหารจากในครัวเพ่ือแจกจา่ยไปยงัห้องผู้ ป่วยตามจดุตา่งๆได้  
(4) การจัดการเตียงผู้ ป่วย เม่ือผู้ ป่วยออกจากโรงพยาบาลแล้ว เตียงจะต้องถูกขนย้ายจาก

ห้องผู้ ป่วยไปยงัศนูย์ดแูลเพื่อท าความสะอาด  
(5) การจดัการเก่ียวกบัการซกัรีดในโรงพยาบาล  
(6) การจดัการขยะติดเชือ้ซึ่งการใช้งาน หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ

จะลดความเส่ียงท่ีอาจเกิดกบัมนษุย์ได้ 

 

ภาพประกอบที่ 1.4.3: ภาพแสดงการใช้งานหุ่นยนต์ AVG ในโรงพยาบาล [1.3] 
 

1.4.4 แนวความคิดการใช้หุ่นยนต์ AGV เข้ามาช่วยในส่วนของการขนส่งยา 

การขนส่งสิ่งของไปยงัเป้าหมายปลายทางโดยทัว่ไปมีการขนส่งอยู่ 2 รูปแบบคือสายพานล าเลียง  
และการขนส่งแบบไม่ถูกจ ากัดพืน้ท่ีในตวัอย่างการล าเลียงในโรงพยาบาลมีการขนส่งอุปกรณ์ทางการ
แพทย์ ยา เวชภณัฑ์ ตวัอย่างทางการแพทย์ เอกสารต่างๆ โดยการขนส่งรายการสิ่งของผ่านทางสายพาน
ล าเลียงมีข้อจ ากดัคือจะเคล่ือนท่ีได้เฉพาะบริเวณท่ีมีสายพานล าเลียงและต้องมีการเรียงล าดบัการขนส่ง
ขึน้อยู่กบัประเภทของสายพานล าเลียงแต่ในส่วนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิเพ่ือใช้ในการล าเลียง
นัน้สามารถเคล่ือนท่ีไปยงัจุดหมายปลายทางทุกพืน้ท่ีตามท่ีผู้ ใช้ก าหนดเป้าหมายไว้รวมถึงการน าระบบ
สารสนเทศ (IT) มาใช้ร่วมกับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิ เพ่ือใช้ในการขนส่งประเภทสิ่งของตา่งๆตาม
ประเภทของห้องภายในโรงพยาบาล และใช้ส าหรับเป็นส่วนท่ีรองรับการท างานของหุ่นยนต์จ่ายยาในห้อง
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คลังยาในอนาคตเพ่ือใช้เป็นหุ่นยนต์ขนส่งรายการสิ่งของท่ีได้กล่าวมาข้างต้น และเป็นหนึ่งในกลไก
ขบัเคล่ือนเพิ่มประสิทธิภาพของระบบโลจิสตกิส์ในโรงพยาบาล 

การตรวจสอบความถูกต้องของสินค้าเป็นสิ่งหนึ่งท่ีส าคญัในการขนส่ง ซึ่งจะต้องมีการตรวจสอบ
สินค้าทัง้ในส่วนการจดัส่งและจุดรับส่งรายการสิ่งของ เพ่ือเป็นการป้องกันการขนส่งสิ่งของผิดเป้าหมาย
เพราะในการขนส่งนัน้อาจจะเป็นการขนส่งแบบงานเด่ียวหรือท างานหลายรายการพร้อมกัน โดยเพ่ือ
ป้องกันการสบัสนในการขนส่งรายการสิ่งของต้องมีการระบุรายการและการตัง้รหัสในการรับส่งรายการ
สิ่งของ 

 
1.5 หลักการและเหตุผล 
 

การขนส่งสิ่งของไปยงัเป้าหมายปลายทางโดยทัว่ไปมีการขนส่งอยู่ 2 รูปแบบคือสายพานล าเลียง  
และการขนส่งแบบไม่ถูกจ ากัดพืน้ท่ีในตวัอย่างการล าเลียงในโรงพยาบาลมีการขนส่งอุปกรณ์ทางการ
แพทย์ ยา เวชภณัฑ์ ตวัอย่างทางการแพทย์ เอกสารต่างๆ โดยการขนส่งรายการสิ่ งของผ่านทางสายพาน
ล าเลียงมีข้อจ ากดัคือจะเคล่ือนท่ีได้เฉพาะบริเวณท่ีมีสายพานล าเลียงและต้องมีการเรียงล าดบัการขนส่ง
ขึน้อยู่กบัประเภทของสายพานล าเลียงแต่ในส่วนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิเพ่ือใช้ในการล าเลียง
นัน้สามารถเคล่ือนท่ีไปยงัจุดหมายปลายทางทุกพืน้ท่ีตามท่ีผู้ ใช้ก าหนดเป้าหมายไว้รวมถึงการน าระบบ
สารสนเทศ (IT) มาใช้ร่วมกับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิ เพ่ือใช้ในการขนส่งประเภทสิ่งของตา่งๆตาม
ประเภทของห้องภายในโรงพยาบาล และใช้ส าหรับเป็นส่วนท่ีรองรับการท างานของหุ่นยนต์จ่ายยาในห้อง
คลังยาในอนาคตเพ่ือใช้เป็นหุ่นยนต์ขนส่งรายการสิ่งของท่ีได้กล่าวมาข้างต้น และเป็นหนึ่งในกลไก
ขบัเคล่ือนเพิ่มประสิทธิภาพของระบบโลจิสตกิส์ในโรงพยาบาล 

การตรวจสอบความถูกต้องของสินค้าเป็นสิ่งหนึ่งท่ีส าคญัในการขนส่ง ซึ่งจะต้องมีการตรวจสอบ
สินค้าทัง้ในส่วนการจดัส่งและจุดรับส่งรายการสิ่งของ เพ่ือเป็นการป้องกันการขนส่งสิ่งของผิดเป้าหมาย
เพราะในการขนส่งนัน้อาจจะเป็นการขนส่งแบบงานเด่ียวหรือท างานหลายรายการพร้อมกัน โดยเพ่ือ
ป้องกันการสบัสนในการขนส่งรายการสิ่งของต้องมีการระบุรายการและการตัง้รหัสในการรับส่งรายการ
สิ่งของ 

 
1.6 ภาพรวมของโครงการ 

 
การออกแบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิคือการออกแบบหุ่นยนต์เพ่ือให้มีความสามารถท าการ

เคล่ือนท่ีไปยังสถานท่ีต่างๆโดยหุ่นยนต์เองปราศจากผู้ ควบคุมหุ่นยนต์แต่ทัง้นีหุ้่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบ
อัตโนมัติยังต้องถูกก าหนดเป้าหมายผ่านทางผู้ ใช้หรือผ่านทางระบบสารสนเทศท่ีจะน ามาใช้ร่วมกับ
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หุ่นยนต์ในการระบุเป้าหมาย ทัง้นีหุ้่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติเพ่ือใช้ในการท างานเป็นยานน าวิถี
อตัโนมตัิ โดยภาพรวมในส่วนของการเคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายท่ีก าหนดเป็นส่วนส าคญั โดยการเคล่ือนท่ี
ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิเพ่ือเคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายท่ีก าหนดนัน้อาศยัลกัษณะทางสิ่งแวดล้อม
รอบตัวเป็นข้อมูลในการคิดค านวณเส้นทางการเคล่ือนท่ีเพ่ือเคล่ือนท่ีไปยังจุดเป้าหมาย โดยในการ
ออกแบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตันิัน้เราแบง่ลกัษณะทางสิ่งแวดล้อมเป็น 3 ประเภทคือ 

1.6.1 ลักษณะสิ่งแวดล้อมที่สร้างขึน้ 
ลักษณะท่ีสร้างขึน้มาเป็นสัญลักษณ์หรือสัญญาณท่ีบ่งบอกต าแหน่งของหุ่นยนต์ยกตัวอย่าง

สภาพแวดล้อมท่ีสร้างขึน้เชน่สภาพแวดล้อมท่ีมีอยูจ่ริง เชน่  
แนวเส้นสีน าทางบนพืน้ท่ี (Line Tracking) ซึ่งจะใช้กระบวนการทางภาพในการเดินตามเส้นทาง

และแยกแยะแนวเส้นเพ่ือจะได้บง่บอกเป้าหมายของแตล่ะสีบนแนวเส้นสีน าทางบนพืน้ท่ี 
รหสัข้อมลูเชิงภาพ (QR Code) เป็นสญัลกัษณ์ท่ีพฒันาขึน้มาเพ่ือใช้ในการระบรุายการสินค้าโดย

ในโครงการนีเ้ราจะใช้รหัสข้อมูลเชิงภาพเป็นจุดสงัเกตในการบ่งบอกรายละเอียดของท่ีหมาย เช่น รหัส
ข้อมูลเชิงภาพส าหรับบอกช่ือห้องตา่งๆในโรงพยาบาล โดยในระบบการตรวจจบัรหสัข้อมลูเชิงภาพนัน้ใช้
การตรวจจบัโดยใช้กล้องและกระบวนการเชิงภาพมาช่วยในการแปลรหสัข้อมลูเชิงภาพ ซึ่งข้อดีของข้อมูล
เชิงภาพนัน้คือสามารถเขียนข้อมูลเป็นความหมายแล้วแปลงผลเป็นรหสัข้อมูลเชิงภาพท่ีใช้การตรวจจับ
แบบบติ ซึง่ท าให้สามารถตรวจจบัได้ง่ายและมีการเขียนข้อมลูรายละเอียดได้มากกวา่รหสับาร์โค้ด 

สญัลกัษณ์บอกข้อมลูในคล่ืนความถ่ีวิทย ุ(RFID) เป็นอีกหนึ่งอปุกรณ์ท่ีสามารถน ามาประยกุต์ใช้
เข้ากบัระบบน าทางโดยการใช้ระบตุ าแหน่งล่าสุดหรือใช้แปลข้อมลูห้องผ่านระบบไร้สาย โดยลกัษณะการ
ท างานของสัญลักษณ์บอกข้อมูลในคล่ืนความถ่ีวิทยุ จะเป็นการท างานโดยการอ่านสัญญาณในช่วง
ความถ่ีคล่ืนวิทย ุ

1.6.2 สภาพแวดล้อมท่ีมีอยู่ 
สภาพแวดล้อมท่ีเป็นจุดสังเกตและมีความถาวรของลักษณะทางกายภาพ เช่น ผนังก าแพง 

เฟอร์นิเจอร์ท่ีมีต าแหน่งท่ีแน่นอน ส าหรับจุดสังเกตประเภทนี ้อาจะยกตวัอย่างในลักษณะท่ีเคร่ืองมือ
สามารถตรวจจบัได้เชน่ มมุห้องในลกัษณะตา่งๆเชน่ มมุฉาก มมุสามเหล่ียม หรือในลกัษณะผนงัก าแพงรูป
คร่ึงวงกลม ทัง้นีส้ภาพแวดล้อมประเภทนีจ้ะถกูใช้ในการค านวณตดัสินใจทัง้การสร้างแผนท่ีและการน าทาง
ท่ีจะกลา่วตอ่ไปในบทท่ี 6 และยงัสามารถผนวกเข้ากบัสภาพแวดล้อมท่ีสร้างขึน้เพ่ือให้เกิดความแมน่ย า 

1.6.3 สภาพแวดล้อมเฉพาะ 
สภาพแวดล้อมเฉพาะท่ีกล่าวมานีเ้ป็นสภาพแวดล้อมท่ีมีหน้าท่ีในการเป็นตวัน าทางให้หุ่นยนต์

สามารถติดตาม  เช่น ลกัษณะโครงร่างของมนษุย์ ซึ่งในการติดตามประเภทนีจ้ะใช้ความสามารถทางกระ
บานการภาพรวมกบัระบบการหาระยะด้วยอปุกรณ์ค้นหาระยะประเภทตา่งๆ ซึ่งในสภาพแวดล้อมเฉพาะท่ี
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กลา่วมานีจ้ะใช้ในภารกิจเคล่ือนท่ีตดิตามการเดนิของมนษุย์ท่ีเป็นเป้าหมายเป็นหลกัอย่างเช่นในภารกิจถือ
ของเดนิตาม 
 ทัง้นีเ้พ่ือให้การเคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายยงัมีสิ่งหนึ่งท่ีต้องค านึงถึงคือ ลกัษณะสภาพแวดล้อมท่ีท า
หน้าท่ีในการกีดขวางเส้นทางซึง่สภาพเหลา่นีเ้ป็นลกัษณะจริงท่ีเกิดขึน้ ณ ต าแหน่งท่ีท างานซึ่งไม่ได้มีอยู่ใน
ฐานข้อมูลทัง้สภาพแวดล้อมท่ีมีอยู่และสภาพแวดล้อมท่ีสร้างขึน้ เพ่ือให้การเค ล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ไปยัง
เป้าหมายได้ถกูต้องจงึต้องมีการพฒันาระบบหลบหลีกสิ่งกีดขวาง ซึง่ในระบบนีจ้ะช่วยให้หุ่นยนต์สามารถรู้
ถึงสิ่งกีดขวางและสัง่การไปยงักลไกในการขบัเคล่ือนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิให้ท าการเปล่ียน
เส้นทางเพ่ือหลบหลีก ทัง้นีย้งัรวมไปถึงการค้นหาเส้นทางใหม่ในกรณีท่ีเส้นทางท่ีก าหนดไว้มีสิ่งกีดขวาง 
ทัง้นีใ้นการปฏิบตัิงานจริงยังต้องค านึงถึงการความปลอดภัยในการท างานในสถานการณ์จริง เช่น ใน
ลกัษณะท่ีมีผู้คนพลกุพลา่น โดยแสดงให้เห็นเป็นตวัอยา่งภาพประกอบท่ี 1.6.1 

เพ่ือให้การเคล่ือนท่ีของระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิไปตามเป้าหมายจึงต้องมีระบบท่ีท า
การตรวจจบัสิ่งแวดล้อมตา่งๆ เชน่ อปุกรณ์บอกระยะ กล้องวีดีโอ โดยอปุกรณ์ทัง้สองท่ีกล่าวมานีจ้ะท างาน
ร่วมกนัเพ่ือให้เกิดท างานท่ีแม่นย าและถูกต้อง โดยอปุกรณ์ท่ีใช้ในการบอกระยะมีหลายชนิดเช่น อปุกรณ์
ค้นหาระยะแบบเลเซอร์ อุปกรณ์ค้นหาระยะแบบใช้เสียงอัลตราโซนิก หรืออุปกรณ์ค้นหาระยะแบบ
อินฟราเรด เป็นต้น 
 

 

ภาพประกอบที่ 1.6.1: ภาพแสดงเส้นทางการเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์เคล่ือน 
ท่ีแบบอตัโนมตัใินสภาพแวดล้อมเฉพาะ 
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1.7 เอกสารอ้างอิงของงานวิจัย 

 
[1.1] http://www.egeminusa.com/pages/agv_education/education_agv_history.html 
[1.2]  http://satelliteoptimizer.com 
[1.3] http://www.aethon.com 
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บทที่ 2  
หลักการและทฤษฎี 
 
2.1 หลักการแก้ปัญหาในการส่งยาโดยใช้หุ่นยนต์น าส่งยา AGV อัตโนมัต ิ
 

โลจิสติกส์เป็นเร่ืองท่ีว่าด้วยการจดัการเร่ืองการวางแผนและการควบคมุการไหลของวตัถุดิบและ
ข้อมลูในองค์กรให้มีความเหมาะสมหรือให้มีประสิทธิภาพมากท่ีสดุ เป็นการน าเอาสิ่งอ านวยความสะดวก
ตา่งๆ มาเช่ือมโยงกบัการขนสง่ 

การขนส่งในโรงพยาบาลโดยรวมจะมีการขนส่งยา เอกสาร เวชภัณฑ์ อาหาร คนไข้ และของเสีย
ตา่งๆ เป็นต้น ซึง่งานส่วนใหญ่เป็นงานท่ีมีการท าซ า้ๆ เป็นประจ าตามช่วงเวลาท่ีก าหนดไว้ บางงานต้องใช้
คนจ านวนมากในการปฏิบตังิาน และต้องใช้เวลาในการศกึษางานมาก เพ่ือป้องกนัความผิดพลาดท่ีจะเกิด
จากการท างาน จงึได้มีการน าระบบหุน่ยนต์เข้ามาเป็นตวัช่วยในการขนส่งในโรงพยาบาล ซึ่งเป็นประโยชน์
ตอ่ทัง้ทางโรงพยาบาลและตวัผู้ ป่วยเองด้วย เช่น หุ่นยนต์ไม่มีปัญหาเร่ืองการเจ็บป่วย สามารถท างานได้
ปราศจากความเหน่ือยล้าจากการท างาน ตา่งจากคนท่ีอาจมีผลกระทบจากความล้าและอาจจะส่งผลถึง
ประสิทธิภาพของการท างาน และท าให้ผลการท างานเกิดความผิดพลาดขึน้ได้ ข้อได้เปรียบอีกอย่างหนึ่ง
ของระบบหุน่ยนต์ คือ สามารถท างานซ า้ๆ กนัได้อย่างแม่นย า โดยปราศจากความประมาท เหมาะส าหรับ
การขนส่งท่ีท าเป็นประจ า ทัง้นีเ้ทคโนโลยีในการขนส่งในโรงพยาบาลได้มีการพัฒนาขึน้มาเพ่ือลดข้อ
เสียเปรียบดงักลา่ว ตวัอยา่งของเทคโนโลยีท่ีใช้ในการขนสง่ในโรงพยาบาลได้แก่  

 
2.1.1 ระบบท่อลมใช้ในการขนส่ง 
ระบบนีใ้ช้กบัของท่ีมีน า้หนกัเบา เช่น ตวัอย่างท่ีส่งไปตรวจในห้องปฏิบตัิการ เอกสารตา่งๆ ผ้าหรือ

อปุกรณ์ท่ีใช้แล้วขนาดเล็ก เป็นต้น ระบบดงักล่าวสามารถลดต้นทนุ และเวลาในการขนส่ง ช่วยเพิ่มความ
รวดเร็วในการขนสง่ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 2.1.1 
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ภาพประกอบที่ 2.1.1: ภาพตวัอย่างการขนสง่โดยการใช้ทอ่ลม [2.1] 
 

2.1.2 ระบบรางส าหรับการขนส่ง 
ใช้กับของท่ีมีน า้หนักได้จ านวนหนึ่ง ส่วนใหญ่น ามาใช้ในการจัดส่งเอกสารตามโรงพยาบาล 

สามารถใช้ในการขนถ่ายสิ่งของท่ีมีขนาดใหญ่กว่าการขนถ่ายด้วยระบบท่อ ข้อเสียของระบบนี ้คือ การ
วางแผนทางด้านโครงสร้างโดยรวมให้รัดกุมและรอบคอบ เพราะระบบราง จะต้องติดตัง้เข้ากับโครงสร้าง
ของอาคาร ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 2.1.2 

 
ภาพประกอบที่ 2.1.2: ตวัอยา่งระบบรางท่ีใช้ในโรงพยาบาล [2.2] 
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2.1.3 ระบบยานน าวิถีอัตโนมัต ิ(AGV) ที่ใช้ในการขนส่ง 
ระบบนีเ้ป็นระบบท่ีได้มีการพฒันามาอย่างตอ่เน่ือง สามารถช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการขนส่งใน

โรงพยาบาลได้มากขึน้ สามารถขนส่งวสัดท่ีุมีน า้หนกัมากได้ และมีความยืดหยุ่นในการใช้งานได้มากกว่า
ระบบข้างต้นท่ีกลา่วมา ระบบนีไ้ด้มีการพฒันามาเป็นล าดบัจนถึงปัจจบุนั  

ในโครงการนีมี้การพัฒนาระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิให้มีความ
เหมาะสมในการใช้งานในโรงพยาบาล จึงได้ท าการวิเคราะห์เบือ้งต้นถึงความได้เปรียบของการพัฒนา
ระบบท่ีจะเกิดขึน้ดงัตารางด้านลา่ง 
 
ตารางท่ี 2.1.1 เปรียบเทียบระบบการท างานระหวา่งใช้ยานน าวิถีอตัโนมตัแิละใช้คน 

ข้อเปรียบเทียบ ยานน าวิถีอัตโนมัต ิ(AGV) การใช้คน 
1. ต้นทนุจากแรงงาน ไมมี่ มี 
2. เวลาในการท างาน ท าได้ตลอดไมมี่วนัหยดุ มีวนัหยดุ 
3. ผลจากความล้าในการท างาน ไมมี่นอกจากแบตเตอร่ีหมด ขึน้อยู่กบัสภาพร่างกาย 
4. ความแมน่ย าในการท างาน ขึน้อยู่กบัการออกแบบ ขึน้อยู่กบัทกัษะ 
5. ความถกูต้องในการท างาน ขึน้อยู่กบัความถกูต้องของโปรแกรม ขึน้อยู่กบัความเอาใจใส่ 
6. การตรงตอ่เวลา ตามเวลาท่ีตัง้ไว้ ไมส่ามารถคาดเดาได้ 
7. ความยืดหยุน่ในการท างาน น้อย สงู 
8. ความจใุนการขนสง่ ตามการออกแบบ ตามสภาพร่างกาย 

 
 ดงัตารางข้างต้นจะเห็นได้วา่หุน่ยนต์มีประสิทธิภาพในการท างานคอ่นข้างสงูไมมี่ข้อจ ากดัทางด้าน
การท างาน สามารถท างานได้ตามกรอบท่ีออกแบบไว้ ไมมี่ผลจากความเม่ือยล้า และความเจ็บป่วย หรือว่า
สภาพจิตใจในการท างาน สิ่งเหล่านีแ้สดงให้เห็นว่าการใช้ยานน าวิถีอตัโนมตัิมาใช้ในงานท่ีมีการท างาน
เป็นประจ าซ า้กนัทุกวนัและมีคาบเวลาในการท างานเฉพาะเจาะจง สามารถช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการ
ท างานด้านการขนสง่ในโรงพยาบาลได้ 
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2.2 ภาพรวมและปัญหาของการขนส่งยาโดยย่อ 

 
ปัจจุบนัการล าเลียงยา เวชภณัฑ์และคนไข้ ภายในโรงพยาบาลหรือสถานพยาบาลขนาดใหญ่ เช่น 

การล าเลียงยาจากคลงัยา ไปยงัห้องจา่ยยายอ่ย หรือ การล าเลียงจากห้องจ่ายยาย่อยไปยงัหอผู้ ป่วยตา่งๆ 
ยงัคงต้องพึง่พาการท างานโดยใช้ทรัพยากรมนษุย์เต็มร้อยเปอร์เซ็นต์ ซึ่งลกัษณะการท างานดงักล่าวยงัไม่
ถือวา่เป็นการจดัการระบบเชิงโลจิสติกส์และวิศวกรรมอย่างถกูต้อง ท าให้โอกาสของความผิดพลาด ล่าช้า 
และการใช้ทรัพยากรอย่างไม่เหมาะสมยังคงเกิดขึ น้ในระบบการจัดการของโรงพย าบาลและ
สถานพยาบาลหลกัในประเทศ ทัง้นีย้งัสง่ผลไปถึงปัญหาหลกัของการด าเนินการ ให้บริการทางสาธารณสขุ
สูม่วลชนในระดบัภาพรวมของประเทศอีกด้วย ดงัรายละเอียดท่ีได้กล่าวถึงในบทท่ี 1 แล้วนัน้ ในหวัข้อนีจ้ะ
ขอวิเคราะห์ปัญหาจากข้อศกึษาดงันี ้

2.2.1 ต้นทุนจากแรงงาน 
เน่ืองจากขนาดของโรงพยาบาลมีผลตอ่จ านวนการจ้างงานบุคลากรท่ีเข้ามาท าหน้าท่ีในแตล่ะส่วน 

ซึง่รวมถึงบคุลากรท่ีท าหน้าท่ีด าเนินการจดัยา ขนสง่ยาด้วย เชน่เดียวกนั ส่งผลให้ต้นทนุในการจ้างแรงงาน
มีมากขึน้ตามไปด้วย 

2.2.2 เวลาในการท างาน 
การท างานอนัเน่ืองมาจากมนุษย์ย่อมมีข้อจ ากัดในเร่ืองของเวลาในการท างาน  การด าเนินงานใน

ส่วนของการจัดแจกยาจะเกิดขึน้ในช่วงเวลาท่ีจ ากัดเฉพาะช่วงเท่านัน้ ซึ่งถ้าเป็นวันหยุดก็ไม่สามารถ
ด าเนินการจา่ยยาได้ ดงันัน้จงึท าให้การจดัแจกยาไมส่ามารถท าได้ตลอดเวลา 

2.2.3 ผลจากความล้าในการท างาน 
สุขภาพร่างกาย จิตใจ จะส่งผลอย่างมากต่อประสิทธิภาพในการท างานของมนุษย์ให้สามารถ

ท างานได้มากหรือน้อย ดีหรือไมดี่ หากมนษุย์มีสขุภาพท่ีแข็งแรง อนัจะส่งผลให้ผลิตภาพในการผลิตสงูขึน้ 
ตามไปด้วย ในทางตรงกันข้ามก าลงัแรงงานท่ีอ่อนแอ นอกจากจะลดผลิตผลแล้ว ยงัเป็นการเพิ่มต้นทุน
ให้กบัการผลิตอีกด้วย กลา่วคือ ต้องเสียคา่ใช้จา่ย ในการรักษาสขุภาพให้กบัคนงานท่ีเจ็บป่วย 

2.2.4 ความแม่นย าในการท างาน 
ความแม่นย าเกิดจากทกัษะและความช านาญเฉพาะด้านของตวับคุคลซึ่งเกิดจากการฝึกฝนหรือได้

กระท าบอ่ยครัง้ซึง่บคุลากรสว่นนีย้งัมีจ านวนจ ากดัเชน่เดียวกนั 
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2.2.5 ความถูกต้องในการท างาน 
ความผิดพลาดจากตวับุคคลส่งผลเกิดขึน้จากสาเหตหุลายประการ อนัเน่ืองมาจากผลกระทบจาก

ความล้าดงัท่ีกล่าวถึงในหวัข้อก่อนหน้านี ้ ความประมาทในการท างาน ขาดสติ ซึ่งทัง้หมดส่งผลให้ความ
ถกูต้องในการท างานลดลง 

2.2.6 การตรงต่อเวลา 
การท างานโดยมนษุย์จะไม่สามารถคาดเดาหรือวดัความแน่นนอนได้ เพราะความแตกตา่งทางด้าน

กระบวนการท างานของแตล่ะบคุคล 

2.2.7 ความยืดหยุ่นในการท างาน 
การท างานโดยมนษุย์จะมีความยืดหยุ่นสูงเน่ืองจากมนุษย์สามารถท่ีจะให้เหตผุลตอ่ตนเองในการ

จะท าหรือไมท่ างานนัน้ๆ ได้ ซึง่สง่ผลให้เกิดการผลดัการท างานได้อยูต่ลอดเวลา 

2.2.8 ความจุในการขนถ่าย 
การขนสง่จะอาศยัก าลงัหรือแรงของมนษุย์เป็นหลกั ซึง่ท าให้ความจใุนการขนส่งจะขึน้กบัสภาพของ

ตวับคุคลเชน่เดียวกนั 
 
2.3 ทฤษฎีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัตทิี่เกี่ยวข้อง 
 

2.3.1 การเคล่ือนท่ีตามเส้น (Line Tracking System)  
ในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิธีอตัโนมตัิ (AGV) ก็จะติดตวัรับรู้ท่ีใช้ในการติดตาม

เส้นโดยเส้นท่ีท าการวางต าแหนง่ไว้แล้วอาจจะเป็นเส้นสีด าหรือเส้นสีขาวซึง่เส้นเหลา่นีจ้ะใช้เป็นหลกัเกณฑ์ 
เพ่ือใช้ในการน าทางของหุน่ยนต์ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 2.3.1 

 

ภาพประกอบที่ 2.3.1: แสดงภาพตวัอยา่งการท างานของยานน าวิถีอตัโนมตัใินระบบเคล่ือนท่ีตามเส้น 
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ในส่วนของการเคล่ือนท่ีไปตามเส้นทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิสามารถเคล่ือนท่ีไปยงั
เส้นน าทางประเภทตา่งๆเชน่ เส้นแทบสี เส้นแทบแม่เหล็ก เป็นต้น การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ถกูแบง่ออกเป็น
สามแบบคือการเคล่ือนท่ีแบบจุดต่อจุด การเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีสร้างขึน้เองโดยหุ่นยนต์ การเคล่ือนท่ี
ตามเส้นทางท่ีถกูก าหนดขึน้ไว้ โดยการเคล่ือนท่ีแบบจดุตอ่จดุ คือการเคล่ือนท่ีจากจดุหนึ่ง ไปยงัอีกจดุหนึ่ง 
โดยท่ีไมส่นใจเส้นทาง ความเร็ว หรือลกัษณะการเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์เลย การเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีสร้าง
ขึน้โดยหุ่นยนต์เอง คือการเคล่ือนท่ีจากจุดหนึ่งไปยงัอีกจุดหนึ่ง โดยเส้นทางการเคล่ือนท่ีนัน้เกิดจากการ
น าเอาข้อมูลสภาพแวดล้อมรอบๆ ตวัหุ่นยนต์ ไม่ว่าจะมาจากแผนท่ีซึ่ งบนัทึกไว้ในระบบเครือข่ายกลาง 
หรือ จากการเก็บข้อมูลโดยใช้ตวัรับรู้ทางแสงท่ีมีความยาวคล่ืนต ่า มาท าการประมวลผล และตดัสินใจ
เลือกเส้นทางท่ีเหมะสมท่ีสดุ และสุดท้ายการเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีถูกก าหนดไว้ คือการเคล่ือนท่ีจากจุด
หนึ่งไปยงัอีกจดุหนึ่ง โดยใช้เส้นทางท่ีถกูก าหนดไว้แล้วก่อนหน้า ซึ่งในส่วนของโครงการฯ นี ้ทางคณะวิจยั
ได้เลือกใช้วิธีการเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีถกูก าหนดไว้ ดงัแสดงในภาพท่ี 2.3.2 

 

          ภาพประกอบที่ 2.3.2: การเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์ไปตามเส้นทางท่ีได้ก าหนดไว้ 

 

2.3.1.1 ระบบน าทางหุน่ยนต์โดยใช้แถบสี 

  ระบบน าทางหุ่นยนต์โดยใช้แถบเส้นสีเป็นตวัน าทางมีหลายระบบในการตรวจจับ เช่น 

ระบบใช้กล้องน าทางโดยกล้องจะท าการถอดรหสัสญัญาณจากรูปภาพเพ่ือใช้ในการหาต าแหน่ง ขนาด 

Line Following 
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ความเอียง ของเส้นเทียบกับต าแหน่งของหุ่นยนต์หลงัจากนัน้จะน าข้อมลูสญัญาณภาพท่ีถอดรหสัแล้วส่ง

ตอ่ไปเข้ากับระบบควบคมุการเคล่ือนท่ีของตวัหุ่นยนต์เพ่ือให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปตามแถบเส้นท่ีถกูก าหนด

เอาไว้แล้ว  หรือใช้ชุดตวัรับรู้อินฟราเรดแบบช่องตาราง (array) เพ่ือใช้การการตรวจจบัเส้น โดยอาศยั

หลกัการสะท้อนกลบัของคล่ืนท่ีสง่ไปและสะท้อนกลบัมาเพ่ือน าคา่ความสะท้อนท่ีอ่านได้น ามาประมวลผล 

และเพ่ือความละเอียดในการตรวจจบัท่ีสงูขึน้ก็จะท าการเพิ่มจ านวนของรับ-ส่ง ทัง้นีค้วามละเอียดท่ีได้ยงั

ขึน้กับระยะห่างท่ีติดตัง้ระหว่างเซนเซอร์ด้วย และทัง้นีข้ึน้อยู่กับวัสดท่ีุใช้ในการสะท้อนของวตัถุอีกด้วย 

นิยมใช้มากในงานหุ่นยนต์ท่ีต้องการน าทางด้วยระบบแถบเส้น ราคาท่ีใช้ในระบบน าทางชนิดนีร้าคาไม่สูง

มาก  

  

Tx Rx

   

ภาพประกอบที่ 2.3.3: ภาพจ าลองการรับสง่โดยอาศยัการสะท้อนของตวัรับรู้อินฟราเรด 

Tx Rx Tx RxTx Rx

 

ภาพประกอบที่ 2.3.4: ภาพจ าลองการรับสง่โดยอาศยัการสะท้อนของตวัรับรู้อินฟราเรดแบบช่องตาราง 

2.3.1.2 การใช้แถบแมเ่หล็กในการน าทางหุน่ยนต์  

โดยหุน่ยนต์จะท าการอา่นคา่สนามแม่เหล็กจากอปุกรณ์ตรวจวดัสนามแม่เหล็กท่ีวางเรียง

ตวักันของอุปกรณ์อ่านค่าสนามแม่เหล็กของแถบเส้นแม่เหล็กเพ่ือใช้ในการน าทาง  ระบบนีจ้ะมีความ

ยืดหยุ่นคอ่นข้างสูงท าให้แสงจากสภาพแวดล้อมรอบข้างไม่มีผลตอ่ระบบของการตรวจวดัและยงัสามารถ

ท างานในท่ีท่ีมีฝุ่ นหรือสภาพแวดล้อมท่ีรบกวนระบบเกินกว่าปกติได้ดี  แต่ระบบการน าทางแบบนีมี้ราคา

คอ่นข้างสงูมากเม่ือเปรียบเทียบกบัอปุกรณ์รับรู้อินฟราเรดและกล้องน าทาง 

 

ภาพประกอบที่ 2.3.5: แสดงขัว้แมเ่หล็กของแถบแมเ่หล็กชนิดเทป  
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ภาพประกอบที่ 2.3.6: การตดิตัง้แถบแมเ่หล็กชนิดเทปท่ีใช้ในการน าทางหุน่ยนต์ 

ส าหรับการเคล่ือนท่ีตามเส้นของหุน่ยนต์ฯ จะใช้ตวัรับรู้อินฟราเรดร่วมกบัการใช้รหสัข้อมลูเชิงภาพ 
เพ่ือตรวจสอบทิศทางการเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์ฯ โดยอาศยัความสามารถในการดดูกลืนแสงของแถบเส้น (สี
ด า) ท่ีแตกตา่งกบัพืน้อาคาร (สีขาว) ในการก าหนดทิศทางการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ฯ ส าหรับการเคล่ือนท่ี
ในเส้นโค้ง หุ่นยนต์ฯ จะถกูก าหนดให้ปรับรูปแบบการเคล่ือนท่ีให้เหมาะสม คือ หุ่นยนต์ฯ จะปรับความเร็ว
ในการหมนุของล้อในแตล่ะข้างให้ไม่เท่ากนั เพ่ือคงเสถียรภาพในการเข้าโค้ง  ซึ่งรัศมีความโค้งท่ีไม่เท่ากัน 
ก็ต้องใช้ความเร็วในการเข้าโค้งท่ีแตกตา่งกนัด้วย ดงัสงัเกตได้จากสมการ 2.3.1 และ 2.3.2 

      ( )   
   

  
 

สมการที่ 2.3.1: สมการประมาณระยะทางเชิงมุม 

                                                                 
     

     
 

สมการที่ 2.3.2: สมการประมาณความเร่งเชิงมุม 

 นอกจากการเคล่ือนท่ีจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งอย่างอัตโนมัติแล้ว หุ่นยนต์ฯ ยังมีระบบการ
เคล่ือนท่ีแบบกึ่งอตัโนมตัิ คือการเคล่ือนท่ีตามค าสัง่ของผู้ ใช้งาน ผ่านทางส่วนติดตอ่ประสานงาน เพ่ือการ
ใช้งานท่ีครอบคลมุมากย่ิงขึน้ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 2.3.7 

 

                   ภาพประกอบที่ 2.3.7: การควบคมุหุน่ยนต์ฯ ด้วยระบบก่ึงอตัโนมตัิ 



 
 

23 
 

2.3.2  เทคนิคการเคล่ือนท่ีหลบสิ่งกีดขวาง 
ส าหรับการค านวณแบบตรรกศาสตร์คลมุเครือนัน้ใช้ข้อมลูขาเข้าเป็นระยะท่ีอ่านได้จากอปุกรณ์วดั

ระยะห่างแบบเลเซอร์ โดยข้อมลูท่ีอ่านได้จะถูกน ามาแบ่งเป็นช่วงองศาทัง้หมดสิบช่วงเพ่ือใช้เป็นตวัแทน
ของแนวการค้นหาทัง้หมดของอุปกรณ์และเพ่ือลดปริมาณข้อมูล เวลาในการค านวณของระบบ
ตรรกศาสตร์คลมุเครือ ข้อมลูในแตล่ะช่วงจะถกูท าการกรองเพ่ือก าจดัข้อมลูท่ีอาจผิดพลาดและสิ่งรบกวน
จากการท างานของอปุกรณ์ หลงัจากนัน้น าชดุข้อมลูท่ีกรองแล้วมาใช้เป็นข้อมลูขาเข้าส าหรับฟังก์ชนัความ
เป็นสมาชิกของเซตของตรรกศาสตร์คลุมเครือโดยค่าของฟังก์ชนัความเป็นสมาชิกของเซตจะถูกก าหนด
ด้วยช่วงของระยะทางของอปุกรณ์ในแตล่ะช่วง คา่ท่ีผ่านการค านวณจากฟังก์ชนัความเป็นสมาชิกแล้วจะ
ให้ผลลพัธ์ออกมาเป็นคา่จดุทศนิยมตัง้แต ่0-1 และจะถูกส่งต่อเพ่ือเป็นข้อมลูขาเข้าไปยงัระบบกฎเกณฑ์ 
โดยการออกแบบระบบกฎเกณฑ์เพ่ือการหลบหลีกสิ่งกีดขวางนัน้จะใช้หลักการพืน้ฐานคือ เม่ือหุ่นยนต์
สามารถตรวจจบัสิ่งกีดขวางได้และเร่ิมเคล่ือนท่ีเข้าใกล้สิ่งกีดขวาง หุ่นยนต์จะท าการลดความเร็วและเบน
ตวัออกห่างสิ่งกีดขวางนัน้ โดยระยะท าการตรวจจบัของหุ่นยนต์จะมีระยะไกลท่ีสุดคือ 3 เมตรเพ่ือท่ีจะ
สามารถตอบสนองตอ่สิ่งกีดขวางได้ล่วงหน้า และเลือกเส้นทางท่ีมีการเคล่ือนท่ี น้อยท่ีสดุเพ่ือหลบหลีกสิ่ง
กีดขวาง โดยข้อมลูท่ีออกจากระบบกฎเกณฑ์นัน้จะเป็นค่าองศาของล้ออิสระส่ีล้อและความเร็วของแต่ละ
ล้อ ซึ่งค่าเหล่านีจ้ะถูกค านวณอยู่ตลอดเวลาตามสภาพแวดล้อมและจะถูกส่งต่อไปยงัระบบควบคมุของ
หุน่ยนต์เพ่ือท่ีจะสามารถตอบสนองตอ่สภาวะแวดล้อมได้อย่างทนัทว่งที 

 
2.3.3 การตรวจสอบรหัสข้อมูลเชิงภาพ (QR CODE) 

 ส าหรับการตรวจจับรหัสข้อมูลเชิงภาพนัน้ เน่ืองจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัตินัน้มีการ
เคล่ือนท่ีตลอดเวลาในการท าภารกิจ ดงันัน้ในการตรวจจบัรหสัข้อมูลเชิงภาพจึงมีความจ าเป็นต้องป้อน
ข้อมลูเป็นลกัษณะวีดีโอเพ่ือใช้ในการประมวลผลภาพ โดยจะมีขัน้ตอนในการท าการตรวจจบัรหสัข้อมลูเชิง
ภาพ ดงัภาพประกอบท่ี 2.3.8 

 

ภาพประกอบที่ 2.3.8: แสดงขัน้ตอนการตรวจจบัรหสัข้อมลูเชิงภาพ 
 เพ่ือใช้ในการบอกรายละเอียดของสถานท่ี 

 
ส าหรับขัน้ตอนแรกในการท ากระบวนทางภาพเพ่ือใช้ในการแปลรหสัข้อมูลเชิงภาพท่ีติดอยู่ตาม

ห้องตา่งๆ นัน้ เร่ิมต้นจากน าภาพข้อมลูมาท าการ ปรับสภาพภาพข้อมลูให้มีความเหมาะสมก่อนการน าไป
คดิค านวณ เชน่ การลดสิ่งรบกวนท่ีเกิดขึน้จากกล้อง การปรับสภาพแสงให้เหมาะสม จากนัน้จะท าการค้น
รหสัข้อมลูเชิงภาพในภาพ โดยลกัษณะพิเศษท่ีจะสามารถถกูตรวจจบัได้จากรหสัข้อมลูเชิงภาพคือจดุสาม
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จดุใหญ่บนรหสั ซึ่งจะใช้เป็นจุดสงัเกตในการตัง้ทิศการอ่านรหสัต่างๆ จากนัน้ท าการแปลงข้อมูลในภาพ
รหสัข้อมลูเชิงภาพให้เป็นข้อมลูเชิงตวัอกัษรด้วยรูปแบบการแปลรหสัข้อมลูแบบข้อมลูเชิงภาพ 

 
2.4 บทสรุปย่อย 

 
 ระบบโลจิสตกิส์ในโรงพยาบาลมีความส าคญัในเร่ืองการควบคมุการไหลของวตัถดุิบและข้อมลูใน
โรงพยาบาลให้เกิดประสิทธิภาพสงูสุดโดยการประยุกต์ใช้สิ่งตา่งๆ เพ่ือท าให้กระบวนการมีประสิทธิภาพ
มากขึน้ โดยในโครงการย่อยท่ีน าเสนอนีจ้ะพดูถึงการน าประโยชน์จากการใช้หุ่นยนต์มาเพิ่มประสิทธิภาพ
ในการไหลของระบบโลจิสตกิส์ ไมว่า่จะเป็นในเร่ืองของ ความรวดเร็ว ความแม่นย า รวมไปถึงการท างานท่ี
ซ า้ๆ เป็นประจ า ซึ่งจะช่วยลดความผิดพลาดท่ีเกิดจากมนุษย์ เช่น ระยะเวลาท่ีใช้ในการขนส่ง ความ
ผิดพลาดในการขนส่ง จ านวนของบุคลากรท่ีใช้ในการขนส่ง และท าให้เกิดการท า งานได้ตลอดเวลาซึ่ง
แตกตา่งจากมนษุย์ 
 ในระบบขนส่งโดยทัว่ไปในโรงพยาบาลมีหลายประเภท ดงัท่ีได้ยกตวัอย่างระบบต่างๆ ในข้างต้น 
จากการรวบรวมข้อมลูเบือ้งต้น รูปแบบของการขนสง่ในโรงพยาบาลท่ีมีความเหมาะสมในงานโลจิสติกส์ใน
ปัจจบุนั คือระบบยานน าวิถีอตัโนมตัิ ซึ่งเม่ือเปรียบเทียบความแตกตา่งกบัการท างานโดยใช้มนษุย์แล้ว จะ
เห็นได้ว่าสามารถลดต้นทุนจากการจ้างแรงงาน สามารถท างานได้ตลอดเวลา ไม่มีการหยุดพักงาน
เน่ืองจากความล้าท่ีเกิดขึน้จากการท างาน ความแม่นย าในการส่งของเพ่ือลดข้อผิดพลาด สามารถท างาน
ได้ตรงเวลาเน่ืองจากสามารถคาดคะเนเวลาท่ีใช้ในการท างานได้โดยตรง และความจุในการขนส่งขึน้กับ
โครงสร้างท่ีออกแบบไว้ อีกส่วนหนึ่งท่ีต้องพิจารณาคือการเปรียบเทียบกบัระบบอ่ืน เช่น ระบบท่อลม และ
ระบบราง การใช้ระบบยานน าวิถีอตัโนมตั ิสามารถขนส่งวตัถดุิบได้ขนาดใหญ่เม่ือเปรียบเทียบกบัระบบท่อ
ลม และสามารถเคล่ือนท่ีอยา่งมีอิสระมากขึน้ สามารถก าหนดเป้าหมายได้มากขึน้โดยไม่ต้องอิงโครงสร้าง
อาคารเม่ือเปรียบเทียบกบัระบบขนสง่แบบราง  
 ส าหรับปัญหาของการขนสง่ท่ีจะต้องค านึงถึงและเพิ่มศกัยภาพให้กบัการท างานในระบบประกอบ
ไปด้วย ต้นทนุจากแรงงาน เวลาท่ีใช้ในการท างาน ผลจากความล้าท่ี เกิดขึน้ระหว่างท างาน ความแม่นย า
ในการท างาน ความถูกต้องแม่นย าในการท างาน ความสามารถในการควบคุมเวลา ความยืดหยุ่น และ
ความจใุนการขนถ่าย โดยภาพรวมปัญหาเหลา่นีส้ามารถเพิ่มหรือแก้ได้ด้วยการน ายานน าวิถีแบบอตัโนมตัิ
มาเป็นสว่นเสริมการท างานได้ 
 ทัง้นีส้่วนของการพัฒนาหุ่นยนต์มีการใช้หลักการเบือ้งต้นส าหรับท าให้การท างานเป็นไปตาม
เป้าหมาย อาทิเช่น ระบบการเคล่ือนท่ีตามเส้น ซึ่งระบบนีท้ าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปตามเส้นทางท่ีต้องการ
ได้ โดยสามารถผนวกท าให้เกิดความหลากหลายของเส้นทางตามทางแยกด้วยการเพิ่มรหสัข้อมลูเชิงภาพ  
( QR Code ) ทัง้นีเ้พ่ือให้มีความปลอดภยัในการท างานจึงต้องมีระบบหลบหลีกสิ่งกีดขวางท่ีอาจเกิดขึน้ใน
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สถานการณ์จริง เชน่ มนษุย์ โดยอาศยัหลกัการหลบหลีกโดยใช้ตวัวดัระยะแบบเลเซอร์ประกอบกบัขัน้ตอน
วิธีการคดิแบบตรรกะครุมเครือซึ่งเป็นระบบปัญญาประดิษฐ์ ทัง้นีย้งัมีการท างานระบบขับเคล่ือนแบบสอง
ล้ออิสระซึง่มีความเหมาะสมส าหรับการเคล่ือนท่ีแบบตามเส้น 
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2.5 เอกสารอ้างอิงของงานวิจัย 

[1] http://www.aerocom-usa.com 
[2] Arch. Jacques roos, wolfgang siewert, “logistique et systèmes d’information  
     Bloc thématique Mardi”, 6 September 2005; 10:10  
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บทที่ 3  

การศกึษาและวิเคราะห์สถานพยาบาล 
 
3.1 ภาพรวมตัวอย่างสถานพยาบาลกรณีศึกษา ศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก  

ในการศึกษาระบบระบบอัตโนมัติอุตสาหกรรมเพ่ืองานโลจิสติกส์ในโรงพยาบาล  โดยมี
โรงพยาบาลของภาครัฐและเอกชน จ านวนทัง้สิน้ 1,299 แห่ง ในประเทศไทยแบ่งตามสถานภาพ 
โรงพยาบาลรัฐบาล 875 แห่ง (ข้อมูล ปี 2547 กระทรวงสาธารณสขุ) โรงพยาบาลเอกชน 424 แห่ง เป็น
โรงพยาบาลประเภททัว่ไป 376 แห่ง และประเภทเฉพาะโรค 48 แห่ง [ส านกังานสถิติแห่งชาติ] ส าหรับ
กรณีศึกษาในการท าวิจัยครัง้นีไ้ด้เลือกศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ซึ่งเป็นสถานพยาบาลขนาดเล็ก
ให้บริการผู้ ป่วยในได้ 60 เตียงเป็นห้องพิเศษเดี่ยว 20 เตียง ห้องพิเศษรวม 40 เตียง  

 
3.1.1 ลักษณะอาคาร และพืน้ท่ีการท างานของศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
ในภาพประกอบท่ี 3.1.1 จะเห็นได้ว่าศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษกประกอบด้วยอาคารหลกั 3 

สว่นคือ (แสดงด้วยพืน้ท่ีสีฟ้า) 
(1). ศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและโรงพยาบาลทนัตกรรม 

 (2). อาคารหอพกัผู้ ป่วย 
 (3). อาคารบริการ 
โดยศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและโรงพยาบาลทนัตกรรมเป็นอาคารท่ีมีขนาดใหญ่ท่ีสดุ ตัง้อยู่

ตรงกลางสดุของแผนผงั อาคารหอพกัผู้ ป่วย (IPD) จะอยู่ทางด้านขวาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก
และอาคารบริการจะเป็นอาคารขนาดเล็กตัง้อยูท่างซ้ายของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
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ภาพประกอบที่ 3.1.1: ผงัอาคารโดยรวมของศนูย์การแพทย์ 

อาคารศนูย์การแพทย์กาญนาภิเษกและทนัตกรรมจะมีจ านวนชัน้ทัง้หมด 4 ชัน้ ส่วนชัน้บนสุดจะ
เป็นชัน้ดาดฟ้าของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยแตล่ะชัน้จะประกอบไปด้วยแผนกตา่งๆท่ีส าคญั ดงันี ้
 ชัน้ 1 ประกอบด้วย แผนกเภสชักรรมคลงัยา ห้องประชมุใหญ่ ศนูย์อาหาร และคลินิกฟืน้ฟูวิ ถีชีวิต
สูส่งัคม 
 ชัน้ 2 ประกอบด้วย แผนกเภสัชกรรม แผนกเวชระเบียน แผนกผู้ ป่วยนอก 1 แผนกผู้ ป่วยนอก 2 
แผนกเทคนิคการแพทย์ แผนกรังสีเทคนิค แผนกเวชศาสตร์ฟืน้ฟแูละแผนกทนัตกรรม 
 ชัน้ 3 ประกอบด้วย  ห้องผ่าตดั แผนกผู้ ป่วยนอก 3 คลินิกเวชศาสตร์ช่องปากและปริทันตวิทยา 
คลินิกทนัตกรรมศลัยกรรม และคลินิกทนัตกรรมจดัฟัน 
 ชัน้ 4 ประกอบด้วย แผนกแพทย์ทางเลือก งานเวชสารสนเทศ ส านกังานโรงพยาบาลทนัตกรรม 
และส านกังานผู้บริหาร 
 ส าหรับห้องท่ีมีส่วนเก่ียวข้องกับระบบงานโครงการวิจัยการพฒันาระบบสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ 
เพ่ือคดัแยกและแจกจา่ยยาเชิงโลจิสตกิส์นัน้ คือแผนกเภสชักรรมคลงัยา ซึ่งเป็นห้องคลงัยา โดยตัง้อยู่ท่ีชัน้ 
1 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ภาพประกอบท่ี 3.2.1 แสดงแผนผงัอาคารชัน้ 1 ของศนูย์การแพทย์
กาญจนาภิเษก โดยพืน้ท่ี A คือแผนกเภสชักรรมคลงัยา 

ส่วนโครงการวิจัยพัฒนาระบบขนส่งยาโดยการใช้ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะ 
ประเภท ยานน าวิถีอตัโนมตัิ (Automatic Guided Vehicle – AGV) เพ่ือการน าส่งยาจาก คลงัยาไปยงัห้อง
จา่ยยายอ่ยตามจดุตา่งๆ ของโรงพยาบาล ซึ่งได้แก่แผนกเภสชักรรม แผนกผู้ ป่วยใน 2 (OPD 2) และแผนก
ผู้ ป่วยนอก (IPD) นัน้ โดยห้องต่างๆเหล่านีไ้ด้จัดตัง้อยู่ท่ีชัน้ 2 ของศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
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ภาพประกอบท่ี 3.1.3 แสดงแผนผงัอาคารชัน้ 2 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยพืน้ท่ี B คือแผนก
เภสชักรรม และพืน้ท่ี C คือแผนกผู้ ป่วยใน 2 (OPD 2) 

 

ภาพประกอบที่ 3.1.2: ผงัอาคารชัน้ 1 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 

 
 

ภาพประกอบที่ 3.1.3: ผงัอาคารชัน้ 2 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
 

ภาพประกอบ 3.1.4 แสดงพืน้ท่ีภายในอาคารของศนูย์การการแพทย์กาญนาภิเษก และทนัตกรรม 
โดยจากการลงพืน้ท่ีภายในอาคารพบว่าพืน้ท่ีภายในมีขนาดกว้างขวางเหมาะสมส าหรับการศึกษาวิจัย
ทางด้านการใช้หุน่ยนต์ในเชิงโลจิสตกิส์  

A 

C 

B 
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ภาพประกอบที่ 3.1.4: ภายในอาคารของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก  

 3.1.2  จ านวนและหน้าท่ีบุคลากรผู้มีส่วนเก่ียวข้องกับแผนกเภสัชกรรมคลังยา 
 จากการส ารวจและสอบถามบุคคลากรภายในศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษกพบว่า จ านวน
บคุลากรผู้ มีสว่นเก่ียวข้องกบัแผนกเภสชักรรมคลงัยามีจ านวนทัง้สิน้ 5 คน ประกอบด้วย 
 (1) เภสชักร จ านวน 2 คน ซึ่งประกอบด้วยหวัหน้าเภสชักร จ านวน 1 คน และเภสชักร จ านวน 1 
คน 
 (2) เจ้าหน้าท่ีประจ าคลงัยา จ านวน 3 คน ซึ่งมีวฒุิการศกึษาระดบัประกาศนียบตัรวิชาชีพ (ปวช.) 
และ ประกาศนียบตัรวิชาชีพชัน้สงู (ปวส.) โดยมีหน้าท่ีหลกัคือท าการรวบรวม วิเคราะห์และจดัแยกยา 

 
3.2 โลจสิตกิส์ยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 
 โลจิสตกิส์เป็นระบบการจดัการทางด้านการขนส่งเคล่ือนย้ายวสัด ุข้อมลู และทรัพยากรตา่งๆ โดย
มีการเคล่ือนย้ายจากจดุหนึง่ไปยงัอีกจดุหนึง่ตามความต้องการของผู้บริโภค นอกจากนี ้ระบบโลจิสติกส์ยงั
รวมถึงการบริหารวสัดคุงคลงั การจดัการวตัถดุบิ และบรรจภุณัฑ์หีบห่อ ทัง้นีท้ าเพ่ือให้กระบวนการทัง้หมด
ท่ีเก่ียวข้องกับการขนส่งมีประสิทธิภาพท่ีเพิ่มขึน้ ลดค่าใช้จ่ายและระยะเวลาในการขนส่ง ท าให้การขนส่ง
เป็นไปอยา่งมีระบบ ส่งผลให้การท างานมีความเป็นไปด้วยความสะดวก และช่วยเพิ่มความแม่นย าในการ
ท างาน[1] 

 
3.2.1 ภาพรวมของระบบการขนส่งยาในศูนย์การแพทย์ 
ยาหรือเวชภัณฑ์ภายในสถานพยาบาลต่างๆ รวมถึงท่ีศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษกซึ่งเป็น

สถานพยาบาลกรณีศกึษาส าหรับงานวิจยันัน้ ตวัยาจะถกูจ าแนกและแจกจา่ยไปยงัแผนกตา่งๆภายในศนูย์
การแพทย์ ซึง่ภาพประกอบด้านลา่งได้แสดงให้เห็นถึงการขนสง่ของยาโดยทัว่ไป  
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ภาพประกอบที่ 3.2.1: การขนสง่ของยาโดยทัว่ไปในโรงพยาบาล 

 
ภาพประกอบท่ี 3.1.2 แสดงการขนสง่ของยาจากผู้ผลิตไปยงัผู้บริโภค โดยยาจะถกูน ามาเก็บท่ีคลงั

ยาก่อนท่ีจะมีการเบิกจ่ายให้กับแผนกต่างๆในโรงพยาบาล หากแผนกต่างๆในศูนย์การแพทย์ มีความ
ต้องการเบิกจ่ายยา ทางแผนกจะท าการขอเบิกยามายงัคลังยา จากนัน้คลังยาก็จะตรวจเช็คและน ายา
แจกจ่ายไปยงัแผนก ตามชนิดและจ านวนจากใบสัง่ยาท่ีได้รับการรับรองจากเภสชักรท่ีแผนกนัน้ๆ จากนัน้
ยาจะถกูแจกจา่ยจากแผนกดงักลา่วให้แก่ผู้ ป่วย โดยการสัง่ยาจากแผนกตา่งๆ มีขัน้ตอนดงัตอ่ไปนี ้

(1). เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสัชกรรมท่ีประจ าห้องคลังยา รับเอกสารการให้สั่งยาจากแผนกต่างๆของ
โรงพยาบาล โดยท่ีเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกทกุแผนกจะต้องเดนิทางมาสง่เอกสารท่ีห้องคลงัยา   

(2). เจ้าหน้าท่ี รวบรวมรายการยาทัง้หมดของแต่ละวัน เพ่ือส่งให้กับหัวหน้าฝ่ายเภสัชกรรมท่ี
ประจ าห้องคลงัยา ซึง่จะมีอ านาจอนมุตักิารจดัจา่ยยา 

(3). เจ้าหน้าท่ีจดัและแยกยา ตามใบสัง่ยาของแตล่ะแผนก  
(4). เจ้าหน้าท่ีท าการบนัทกึรายการและจ านวนยาท่ีถกูน าออก 
(5). น ายาท่ีจดัไว้มารอท่ีไว้จดุน ายาออกเพ่ือรอเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกมารับยาออก 
(6). เจ้าหน้าท่ีประจ าแตล่ะแผนกฯ มารับยาจากห้องคลงัยา 
(7). มีการลงข้อมูลทัง้หมดไว้ท่ีคอมพิวเตอร์ เพ่ือท าการปรับข้อมลูสถานะของยาและข้อมูลตา่งๆ

ภายในระบบ 
 
3.2.2 ระบบการส่ังยาจากผู้แทนยาเพ่ือเข้าคลังยา 
เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมจ านวน 3 คนท่ีประจ าห้องคลงัยา จะเป็นผู้ส ารวจ และติดตามปริมาณยา

ในคลงัยาอยา่งตอ่เน่ือง ด้วยระบบการเช็คจ านวนและนบัชิน้ของยาทัง้หมดท่ีมีในคลงัยา จากนัน้เจ้าหน้าท่ี
จะรายงานให้หัวหน้าฝ่ายเภสัชกรรมท่ีประจ าห้องคลังยาทราบเพ่ือท าการออกใบสั่งซือ้ยาจากผู้ แทน
จ าหน่ายยา การสั่งซือ้ยาตามปริมาณท่ีเห็นสมควร โดยอ้างอิงอยู่บนพืน้ฐานของหลักสถิติการใช้ยา
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ย้อนหลังเวลา 3-5เดือน เม่ือยาถูกส่งมายงัคลังยาตามเวลาท่ีก าหนด เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมท่ีประจ า
ห้องคลงัยาจะท าการตรวจสภาพ และจดัเก็บยาตามความส าคญั ลกัษณะ และข้อจ ากดัตา่งๆของยา  

หมายเหต ุแผนกต่างๆของโรงพยาบาล หมายถึง ฝ่ายเภสัชกรรมผู้ ป่วยนอก, แผนกสูตินารีเวช, 
แผนกศลัยกรรมฟืน้ฟ ูเป็นต้น 

 
3.2.3 ระบบการคัดแยกและแจกจ่ายยาในห้องคลังยา  
เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมจะเป็นผู้คดัแยกยาเป็นกลุม่ยาประเภทตา่งๆ ได้แก่ ยาประเภทฉีด ยาเม็ด

และยาน า้ เป็นต้น เพ่ือความสะดวกในการแบ่งแยก การหยิบใช้ และการเรียกค้นหา ยาแต่ละกลุ่มจะท า
การจดัแยกไว้ท่ีชัน้เก็บยาเรียงตามตวัอกัษร มีการจดัเรียงเพ่ือให้สามารถหยิบยาท่ีได้รับมาก่อนหน้าออก
ก่อนได้ และท าการจดัเรียงใหมท่กุครัง้เม่ือท าการเรียงยาขึน้ชัน้เก็บยา 

 
 3.2.4 ระบบการส่งยาจากห้องคลังยาไปยังแผนกต่างๆ ในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 ในกรณีท่ีแผนกตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์ ซึ่งมีจ านวนทัง้หมด 10 แผนกต้องการสัง่ยา เจ้าหน้าท่ี
ประจ าแผนกต่างๆจะต้องน าใบรายการยามาส่งยงัห้องคลงัยาในทุกวนัศกุร์ ก่อนเวลา 12.00 น. จากนัน้
จะต้องท าการเซ็นต์ช่ือเพ่ือยืนยนัตวัเอง และยืนยนัวา่เป็นเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกใด นอกจากนีข้้อมลูการสัง่
ยาจะต้องถูกจัดส่งในรูปแบบของไฟล์อิเล็กทรอนิกส์มายงัห้องคลงัยาอีกด้วย หลงัจากนัน้เจ้าหน้าท่ีฝ่าย
เภสชักรรมท่ีประจ าคลงัยาจะเป็นผู้รวบรวม วิเคราะห์ และจดัแยกข้อมลูยาทัง้หมดตามความต้องการของ
แผนกต่างๆ และน ายาเหล่านัน้มาจัดเรียงโดยแยกเป็นหมวดหมู่ตามความต้องการของแผนก เม่ือเสร็จ
ขัน้ตอนดงักล่าว หวัหน้าเภสชักรรมท่ีประจ าคลงัยาจะเป็นผู้ตรวจสอบและลงนามรับรองและรอเจ้าหน้าท่ี
ประจ าแผนกตา่งๆมารับยาตอ่ไป 
 

3.3 การศึกษาและผลวิเคราะห์การส่งยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 
 การสง่ยาภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก เร่ิมต้นจากห้องคลงัยาของแผนกเภสชักรรมคลงัยา
ท่ีตัง้อยู่บริเวณชัน้ 1 ของศนูย์การแพทย์ โดยเม่ือเจ้าหน้าท่ีท่ีประจ าห้องคลงัยาท าการจดัยาเสร็จเรียบร้อย
ตามใบสั่งยาท่ีได้รับจากแผนกต่างๆภายในศนูย์การแพทย์ เจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกนัน้ๆจะเป็นผู้ ไปรับยา
จากคลงัยา เพ่ือน าไปแจกจา่ยยงัผู้ ป่วยประจ าแผนกนัน้ๆตอ่ไปตามล าดบั ซึง่จะเห็นได้ว่าระยะทางจากคลงั
ยาไปยงัแผนกตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์ ความถ่ีในการขนส่งยา ปริมาณยาท่ีขนส่งในแต่ละวนั รวมถึง
จ านวนคนท่ีใช้ในการขนส่งยาไปยงัแผนกต่างๆล้วนมีผลต่อการขนส่งยาภายในศนูย์การแพทย์กาญจนา
ภิเษก โดย 
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3.3.1 ระยะทางจากห้องคลังยาไปยังแผนกต่างๆภายในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 ห้องคลงัยาหรือแผนกเภสชักรรมคลงัยา ตัง้อยู่บริเวณชัน้ 1 ของศนูย์การแพทย์กาญนาภิเษก ส่วน
แผนกส่วนใหญ่ท่ีต้องการยาจากห้องคลงัยาเพ่ือแจกจ่ายไปยงัผู้ ป่วยของแผนกนัน้ๆ เช่น แผนกผู้ ป่วยนอก 
แผนกเภสชักรรม หรือแผนกผู้ ป่วยในนัน้ ส่วนใหญ่จะตัง้อยู่บริเวณชัน้ 2  ของศนูย์การแพทย์กาญนาภิเษก 
ดงันัน้หากมียาในคลงัยาท่ีจะต้องแจกจา่ยและขนส่งไปยงัแผนกนัน้ๆ เจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกจะต้องเดินขึน้
ลงระหว่างชัน้ 2 ซึ่งเป็นท่ีตัง้ของแผนกตา่งๆ และชัน้ 1 ซึ่งเป็นท่ีตัง้ของคลงัยาเป็นระยะทางเฉล่ียประมาณ 
105 เมตร ซึง่ระยะทางตา่งๆ สามารถแจกแจงได้ดงันี ้
 ระยะทางจากห้องคลงัยา ไปยงัลิฟต์ชัน้ 1 มีระยะทางประมาณ 57 เมตร 
 ระยะทางจากลิฟต์ ชัน้ 2 ไปยงัห้องจา่ยยา มีระยะทางประมาณ 24 เมตร 
 ระยะทางจากลิฟต์ ชัน้ 2 ไปยงัแผนกผู้ ป่วยนอก มีระยะทางประมาณ 105 เมตร 
 ระยะทางจากลิฟต์ ชัน้ 2 ไปยงัแผนกผู้ ป่วยใน มีระยะทางประมาณ 208 เมตร 
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ภาพประกอบที่ 3.3.1: แสดงระยะทางและแผนผงัของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ชัน้ 1 
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ภาพประกอบที่ 3.3.2: แสดงระยะทางและแผนผงัของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ชัน้ 2 

68.250 m 

แผนก

ผู้ ป่วย

ใน 
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 จากการลงพืน้ท่ีเพ่ือท าการส ารวจเส้นทางต่างๆภายในศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษกพบว่า 
เส้นทางคอ่นข้างมีพืน้ท่ีกว้างขวาง และสะดวกส าหรับการเดินไปยงัแผนกตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์ ดงั
แสดงในภาพประกอบท่ี 3.3.3 
 

   

(ก)                                                                                    (ข) 

   

(ค)                                                                                    (ง) 

ภาพประกอบที่ 3.3.3: แสดงเส้นทางตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
 

จากข้อมูลข้างต้น จะเห็นได้ว่าเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกจ าเป็นต้องเดินเพ่ือมารับยายงัห้องคลงัยา
เป็นระยะทางท่ีค่อนข้างมาก ท าให้เป็นการสิน้เปลืองเวลาและทรัพยากรบุคคลโดยใช่เหตุ ดงันัน้การน า
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV) มาประยุกต์ใช้เพ่ือท าการขนส่งยาจากห้อง
คลงัยาไปยงัแผนกตา่งๆ แทนบคุคลากรจงึนบัได้ว่าเป็นทางเลือกหนึ่งท่ีสามารถช่วยลดระยะเวลา และช่วย
เพิ่มประสิทธิภาพการท างานให้มากยิ่งขึน้ 
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3.3.2 ความถ่ีของการขนส่งยาไปยังไปยังแผนกต่างๆภายในศูนย์การแพทย์กาญจนา
ภเิษก 
 ในแตล่ะวนัเจ้าหน้าท่ีของแผนกต่างๆในศนูย์การแพทย์ จะต้องมายงัห้องคลงัยาเพ่ือน ายากลบัไป
ยังแผนกและแจกจ่ายให้แก่ผู้ ป่วยต่อไป ซึ่งการเดินทางมายังคลังยานัน้ ในบางครัง้เจ้าหน้าท่ีจะต้อง
เดนิทางมากกวา่ 1 รอบในแตล่ะวนั ดงันัน้การใช้หุน่ยนต์มาชว่ยในการขนส่งยาจึงเป็นการช่วยลดภาระการ
ท างานของเจ้าหน้าท่ี อีกทัง้ยังสามารถช่วยลดค่าใช้จ่ายในการจ้างเจ้าหน้าท่ี ซึ่งมีอัตราเงินเดือนเฉล่ีย
ประมาณ 9,130-11,220 บาทต่อเดือน โดยการออกแบบหุ่นยนต์นัน้ ได้พิจารณาถึงจ านวนยาท่ีจะต้องส่ง
ในแต่ละวัน รวมถึงจ านวนรอบในการขนส่งยา ซึ่งจากข้อมูลสถิติพบว่า อัตราการจ่ายยาโดยเฉล่ี ยอยู่ท่ี
ประมาณ 855 หน่วยต่อวนั นอกจากนี ้แผนกผู้ ป่วยใน (IPD)ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกจ าเป็น
จะต้องท าการขนส่งเพ่ือแจกจ่ายยาในทกุๆวนั ซึ่งในแตล่ะวนัจะต้องขนส่งยาจ านวนทัง้สิน้ 2 รอบ คือรอบ
เช้า และรอบเย็น ทัง้หมดนีจ้งึเป็นสาเหตใุนการวิเคราะห์และออกแบบหุ่นยนต์ให้มีช่องส าหรับใส่ยาจ านวน
ทัง้สิน้ 9 ช่อง โดยแบ่งออกเป็น 3 ชัน้ ในแตล่ะชัน้ประกอบด้วย 3 ช่องส าหรับใส่ยาโดยแบง่แยกตามแผนก
คือ แผนกเภสชักรรมหรือห้องจา่ยยา แผนกผู้ ป่วยนอก และแผนกผู้ ป่วยใน ตามล าดบั ซึ่งจะเพียงพอในการ
ขนสง่ยาไปยงัแผนกดงักลา่ว โดยหุน่ยนต์จะท าการขนส่งยาจ านวนทัง้สิน้เฉล่ีย 3 รอบในแตล่ะวนั 
 
 3.4 บทสรุปย่อย 
 
 ในบทนีไ้ด้กล่าวถึงภาพรวมตวัอย่างของศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ลักษณะของตวัอาคาร 
จ านวนชัน้และแผนกตา่งๆในแตล่ะชัน้ของอาคารศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและโรงพยาบาลทนัตกรรม 
ข้อมลูของแผนกท่ีเก่ียวข้องกบังานวิจยั ซึง่ได้แก่แผนกเภสชักรรมคลงัยา แผนกเภสชักรรม แผนกผู้ ป่วยนอก
และแผนกผู้ ป่วยใน จ านวนและหน้าท่ีบคุลากรผู้ มีส่วนเก่ียวข้องกบัแผนกเภสชักรรมคลงัยา มีการกล่าวถึง
ภาพรวมของโลจิสติกส์ยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ระบบการขนส่งยา การสัง่ยา การคดัแยกยา
และการแจกจ่ายยาไปยังแผนกต่างๆในศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษก และส่วนส าคัญของบทนี คื้อ
การศกึษาและวิเคราะห์การส่งยาในศนูย์การแพทย์ โดยปัจจยัท่ีน ามาวิเคราะห์ได้แก่ 1) ระยะทางจากห้อง
คลงัยาไปยงัแผนกตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก และ 2) ความถ่ีของการขนส่งยาไปยงัไปยงั
แผนกต่างๆภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ซึ่งข้อมูลทัง้หมดนีไ้ด้ถูกน ามากลั่นกรองและวิเคราะห์
น ามาสู่การพฒันาเป็นหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV) เพ่ือใช้ในการขนส่งยา
ภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก บทถดัไปจะกล่าวถึงขัน้ตอนการพฒันา การออกแบบหุ่นยนต์ ระบบ
ควบคมุ ปัญญาประดษิฐ์และระบบสารสนเทศของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ 
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บทที่ 4 

การพฒันาหุ่นยนต์น าส่งยา AGV 
อัตโนมัต ิ

 
 จากการศกึษาและวิเคราะห์ความต้องการในการใช้ยาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกในบทท่ี 3 
พบว่าในการจดัส่งยาของคลงัยาไปยงัแผนกต่างๆ จะกระท าอาทิตย์ละ 1 ครัง้ เพ่ือลดค่าใช้จ่ายของการ
ขนส่งลง การขนส่งยาจ านวนมากในครัง้เดียวนีมี้โอกาสท่ีจะเกิดความผิดพลาดได้ทัง้ในส่วนของการสัง่ยา
จากแผนก การจดัยาจากคลงัยา และการน าสง่ยาไปยงัแผนกตา่งๆ นอกจากนัน้การขนส่งยาจ านวนมากใน
แต่ละครัง้จ าเป็นต้องใช้สถานท่ีเก็บรักษาเป็นบริเวณกว้าง ซึ่งอาจรวมถึงลกัษณะการเก็บยาเฉพาะท่ี เช่น 
การเก็บรักษายาฉีดในตู้เย็น ท าให้ท่ีแผนกท่ีจะเก็บรักษายาเหลา่นัน้จ าเป็นต้องมีตู้ เย็น เป็นต้น 

 

4.1 การพัฒนาหุ่นยนต์น าส่งยา AGV อัตโนมัตใินภาพรวม 

 

 โดยทัว่ไปความผิดพลาดและข้อเสียเปรียบจากการขนส่งยาปริมาณมากในหนึ่งครัง้สามารถลด
และชดเชยได้ด้วยการเพิ่มจ านวนของเจ้าหน้าท่ีส่งยาหรือการเพิ่มจ านวนรอบของการส่งยา แต่การเพิ่ม
จ านวนเจ้าหน้าท่ีส่งยาหรือการเพิ่มจ านวนรอบของการส่งยาถ้าพิจารณาในแต่ละหวัข้อจะพบว่าการเพิ่ม
จ านวนพนักงานจะท าให้ค่าใช้จ่ายในการส่งยาสูงขึน้ และการเพิ่มจ านวนรอบของการส่งยาจะท าให้
พนกังานมีภาระงานมากขึน้ ซึ่งจะส่งผลท าให้เกิดความเหน่ือยล้าและความผิดพลาดในการจดัเตรียมและ
จัดส่งยาเพิ่มสูงขึน้ ดังนัน้ในการเพิ่มจ านวนเจ้าหน้าท่ีและการเพิ่มรอบของการส่งยาจ าเป็นต้องปรับ
ปริมาณทัง้ 2 สว่นอยา่งเหมาะสม  

 วิธีหนึ่งท่ีถกูพฒันาขึน้เพ่ือลดปัญหาเร่ืองพืน้ท่ีการจดัเก็บและลดความผิดพลาดในการเตรียมและ
จดัสง่ยาคือระบบน าสง่ยาอตัโนมตั ิระบบน าสง่ยาอตัโนมตัปิระกอบด้วยระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่าย
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ยา (Dispensing Robot) และหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (AGV Robot) 
ภาพประกอบท่ี 4.1.1 (ก) และ 4.1.1 (ข) แสดงภาพระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา (Dispensing 
Robot) และหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมตัิ (AGV Robot) ท่ีมีใช้อยู่ในปัจจุบนั 
ตามล าดบั 

    

(ก)                                       (ข) 

ภาพประกอบที่ 4.1.1: (ก) ระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา (Dispensing Robot) (ข) หุน่ยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot)  

 

 หลกัการท างานของระบบน าส่งยาอตัโนมตัิคือการเพิ่มความถ่ีในการน าส่งยาโดยใช้ระบบหุ่นยนต์
อตัโนมตัิ เพ่ือลดการใช้พืน้ท่ีในการเก็บรักษายาพร้อมกบัความถูกต้องในการน าส่งยา กล่าวคือเม่ือแผนก
ใดมีความต้องการใช้ยา เจ้าหน้าท่ีของแผนกเหล่านัน้จะท าการส่งใบสั่งยามาท่ีคลังยาห รือห้องจ่ายยา 
จากนัน้เจ้าหน้าท่ีประจ าคลงัยาหรือห้องจา่ยยาผู้ มีอ านาจในการอนมุตัิจะท าการพิจารณาใบสัง่ยาดงักล่าว
เพ่ือตดัสินใจอนุมตัิจ่ายยาหรือยกเลิกใบสัง่ยานี ้ในกรณีท่ีอนมุตัิรายการในใบสัง่ยานีจ้ะถูกส่งให้กบัระบบ
หุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา (Dispensing Robot) และหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถี
อตัโนมตัิ (AGV Robot) โดยในส่วนของหุ่นยนต์คดัแยกฯ (Dispensing Robot) จะท าการหยิบยาท่ีอยู่ใน
ชัน้ใส่ยาแบบอัตโนมัติด้วยการสั่งงานจากระบบสารสนเทศควบคุมและการอ่านรหัสข้อมูลเชิงเส้น 
(Barcode Scanning) ยาท่ีถูกหยิบจะถูกล าเลียงลงบนสายพานล าเลียงขาออกเพ่ือเตรียมพร้อมส าหรับ
การน าส่งยาต่อไป การน าส่งยาจะถกูกระท าโดยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) โดยเม่ือได้รับรายการ
ใบสัง่ยาจากระบบฐานข้อมลู หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) จะเคล่ือนมารอท่ีปลายสายพานล าเลียงขา
ออกอีกด้านหนึ่ง เม่ือมีบรรจุภัณฑ์ยาเคล่ือนท่ีมาถึงท่ีปลายสายพานล าเลียงขาออกเจ้าหน้าท่ีจะล าเลียง
บรรจุภัณฑ์เหล่านีใ้ส่ในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) เม่ือใส่บรรจุภัณฑ์ในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV 
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Robot) เรียบร้อยแล้ว หุ่นยนต์จะท างานอตัโนมตัิเพ่ือน าส่งยาไปยงัแผนกตา่งๆ ท่ีเป็นผู้ออกใบสัง่ยาตอ่ไป 
ภาพประกอบท่ี 4.1.2 แสดงขัน้ตอนการท างานทัว่ไปของระบบน าสง่ยาอตัโนมตัิ 

 

ภาพประกอบที่ 4.1.2: ขัน้ตอนการท างานทัว่ไปของระบบน าสง่ยาอตัโนมตัิ 

 การท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) มีจดุประสงค์
เพ่ือน าส่งยาแบบอตัโนมัติไปยงัแผนกต่างๆ ท่ีส่งใบสัง่ยามาท่ีคลงัยาหรือห้องจ่ายยา หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ 
(AGV Robot) ต้องมีความสามารถในการเคล่ือนท่ีไปยงัจุดเป้าหมายโดยอตัโนมตัิ และยงัจ าเป็นต้องมี
ความสามารถในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางเส้นทางอัตโนมัติ เช่น มนุษย์ หรือ สิ่งของ หรือในกรณีท่ีไม่
สามารถหลบหลีกได้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) จะต้องส่งสัญญาณของทางไปยังกลุ่มคนหรือ
เจ้าหน้าท่ีท่ีอยู่ใกล้เคียงเพ่ือขอให้จดัการเปิดเส้นทางให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีผ่านไป นอกจากนีส้่วนส าคญัอีก
ส่วนหนึ่งของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) คือส่วนของการจดัการบรรจภุณัฑ์ยาเพ่ือจดัส่งไปยงัแผนก
ตา่งๆ เพ่ือป้องกนัความผิดพลาดท่ีอาจเกิดขึน้ในการน าส่ง เน่ืองจากภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก
มีแผนกตา่งๆ มากมาย เช่น แผนกผู้ ป่วยภายนอก แผนกผู้ ป่วยภายใน และแผนกทันตกรรม เป็นต้น ซึ่งแต่
ละแผนกมีความต้องการใช้ยาตลอดเวลา วิธีจดัการบรรจภุัณฑ์ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ  (AGV Robot) ท า
โดยการแบง่ช่องส าหรับเก็บบรรจภุณัฑ์ 1 ช่อง ตอ่ 1 บรรจภุณัฑ์ และใช้ระบบตวัรับรู้เพ่ือตรวจสอบบรรจุ
ภณัฑ์วางอยูใ่นชอ่งท่ีระบหุรือไม่ และมีประตท่ีูเปิด-ปิดอตัโนมตัิเพ่ือการแบง่แยกบรรจภุณัฑ์ท่ีต้องไปส่งแต่
ละแผนกอยา่งชดัเจน ภาพประกอบท่ี 4.1.3 (ก) และ 4.1.3 (ข) แสดงระบบสญัญาณเตือนและขอทาง และ
ระบบชอ่งเก็บบรรจภุณัฑ์เพ่ือล าเลียงไปยงัแผนกตา่งๆ ตามล าดบั 
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(ก)                                                                          (ข) 

ภาพประกอบที่ 4.1.3: ระบบสญัญาณเตือนเพ่ือขอทาง (ก) และระบบจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ (ข) 

 นอกจากนัน้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) ยงัประกอบด้วย
ระบบรับรู้อ่ืนๆ ท่ีท าหน้าท่ีให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ท างานได้แม่นย าและมีประสิทธิภาพ โดยใน
หัวข้อต่อไปจะกล่าวถึงรายละเอียดของการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ระบบควบคุม 
ปัญญาประดษิฐ์และการท างานของหุน่ยนต์ การพฒันาสร้าง และระบบสารสนเทศท่ีใช้ควบคมุการท างาน
ของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) 

 

4.2 การออกแบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัต ิ(AGV Robot) 
 

 ผลจากการศกึษาเปรียบเทียบปริมาณการน าส่งยาประเภทตา่งๆ กบัจ านวนบุคลากรภายในศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษก เป็นระยะเวลา 5 เดือน พบว่าถ้าต้องการพัฒนาหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะ
ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) ให้ท างานทดแทนระบบดัง้เดิม ระบบน าส่งยาท่ีพฒันาขึน้ใหม่
จะต้องน าสง่ยา 3 รอบตอ่วนั โดยในแตล่ะรอบการน าสง่ยาจะต้องสง่บรรจภุณัฑ์ยาได้สงูท่ีสดุ 12 ชิน้ (บรรจุ
ภณัฑ์ขนาดใหญ่ 6 กลอ่ง และขนาดเล็ก 6 กล่อง ขนาดของบรรจภุณัฑ์ได้จากการวิเคราะห์ข้อมลูการใช้ยา
ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกในโครงการยอ่ยท่ี 1 “การพฒันาระบบสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ เพ่ือจดัแยก
และแจกจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์”) นอกจากนีเ้น่ืองจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ถกูพฒันาขึน้เพ่ือใช้
งานในโรงพยาบาล ความปลอดภยัระหว่างการใช้งานและขนาดของหุ่นยนต์ท่ีจะพฒันาสร้างเป็นสิ่งท่ีต้อง
ค านงึถึง เชน่ในเร่ืองของขนาดของหุน่ยนต์เน่ืองจากเส้นทางการน าส่งยาไปยงัแผนกตา่งๆ หุ่นยนต์กบัเตียง
ของคนไข้หรือรถเข็นอาจต้องเคล่ือนท่ีไปด้วยกันหรือสวนทางกัน ขนาดของเส้นทางท่ีใช้น าส่งยาจะเป็น

ล าโพง 

ชัน้ใสบ่รรจภุณัฑ์ 



 
 

42 
 

ข้อก าหนดในการออกแบบหุ่นยนต์เป็นต้น ตารางท่ี 4.2.1 ตารางแสดงความต้องการพืน้ฐานในการ
ออกแบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) เพ่ือใช้น าสง่ยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 

ตารางท่ี 4.2.1: ความต้องการพืน้ฐานในการออกแบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ
(AGV Robot) 

ความต้องการพืน้ฐานส าหรับการออกแบบหุ่นยนต์ หนว่ยวดั 
1. ขนาด (กว้าง x ยาว x สงู) 80 x 80 x 120 ซม. 
2. ความเร็วสงูสดุในการเคล่ือนท่ี 1.5 เมตรตอ่วินาที 
3. ความจสุงูสดุในการล าเลียงบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ 6 กลอ่ง 
4. ความจสุงูสดุในการล าเลียงบรรจภุณัฑ์ขนาดเล็ก 6 กลอ่ง 

 จากความต้องการพืน้ส าหรับการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ดงัแสดงในตารางท่ี 
4.2.1 ในหวัข้อตอ่ไปจะเป็นการกล่าวถึงการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้นแบบส าหรับการ
น าส่งยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยเร่ิมจากส่วนของการจดัเก็บยาในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV 
Robot) ซึ่งประกอบด้วยชัน้วางของในหุ่นยนต์และระบบรับรู้ส าหรับตรวจสอบสถานะของบรรจภุัณฑ์ใน
หุ่นยนต์ ในส่วนตอ่ไปจะเป็นส่วนของโครงสร้างและขนาดของหุ่นยนต์ จากนัน้จะกล่าวถึงระบบขบัเคล่ือน
และระบบส่งก าลังท่ีใช้ส าหรับหุ่นยนต์ สุดท้ายจะเป็นชิน้ส่วนทางกลท่ีท า ให้ระบบเคล่ือนท่ีติดตามเส้น 
(Line Tracking System) เคล่ือนท่ีตัง้ฉากกบัพืน้ตลอดเวลา ภาพประกอบท่ี 4.2.1 ภาพแสดงส่วนประกอบ
ของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้นแบบ 

 

ภาพประกอบที่ 4.2.1: หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) 
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4.2.1. ระบบชัน้วางของในหุ่นยนต์เคล่ือนที่ (AGV Robot) และระบบรับรู้ของชัน้วางของ 

การออกแบบชัน้วางของในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้องค านึงถึงปริมาณการส่งบรรจุ
ภัณฑ์ท่ีสอดคล้องกับปริมาณยาท่ีแต่ละแผนกต้องการ และขนาดของบรรจุภัณฑ์เป็นส าคัญ ผลจาก
การศึกษาปริมาณการใช้ยาของแตล่ะแผนกในแต่ละวนัท่ีถูกอธิบายโดยละเอียดในบทท่ี 3 พบว่าจ านวน
การขนบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ 6 กล่อง และบรรจภุณัฑ์ขนาดเล็ก 6 กล่อง เป็นจ านวนการน าส่งท่ีเหมาะสม
ส าหรับศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกนี ้โดยในภาพประกอบท่ี 4.2.2 แสดงภาพการออกแบบโครงสร้างของ
ชัน้วางบรรจภุณัฑ์ทัง้ 2 ขนาด 

 

ภาพประกอบที่ 4.2.2: ภาพการออกแบบโครงสร้างของชัน้วางบรรจภุณัฑ์ทัง้ 2 ขนาด 

 องค์ประกอบส าคญัของชัน้วางบรรจุภัณฑ์ท่ีท าหน้าท่ีแจ้งต าแหน่งท่ีต้องจดัเก็บบรรจุภัณฑ์ แจ้ง
สถานะของบรรจภุณัฑ์ในขณะน าสง่ และการแบง่แยกชัน้วางบรรจภุณัฑ์ของแตล่ะแผนกประกอบด้วย  

(1) ระบบตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบสถานะของบรรจภุณัฑ์ท่ีน าสง่  
(2) ระบบแจ้งต าแหนง่ส าหรับจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot)  
(3) ประตกูึ่งอตัโนมตัสิ าหรับแบง่แยกการน าสง่บรรจภุณัฑ์ไปยงัแผนกตา่งๆ  
ระบบตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบสถานะของบรรจภุณัฑ์ท่ีน าส่งถกูพฒันาขึน้เพ่ือตรวจสอบต าแหน่ง

ของบรรจภุณัฑ์ในชัน้วาง ระบบรับรู้นีจ้ะท าให้เจ้าหน้าท่ีสามารถติดตามต าแหน่งของบรรจภุณัฑ์ท่ีน าส่งไป
ได้ ภาพประกอบท่ี 4.2.3 (ก) แสดงระบบตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบสถานะของบรรจภุณัฑ์ 

ช่องใสบ่รรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ 

ช่องใสบ่รรจภุณัฑ์ขนาดเลก็ 
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ภาพประกอบที่ 4.2.3: (ก) ตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบสถานะของบรรจภุณัฑ์ในแตล่ะช่อง (ข) ไฟแสดง
ต าแหนง่ส าหรับจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ในหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) 

 ระบบแจ้งต าแหน่งส าหรับจัดเก็บบรรจุภัณฑ์ถูกพัฒนาขึน้เพ่ือระบุต าแหน่งท่ีเจ้าหน้าท่ีจะต้อง
จดัเก็บบรรจภุณัฑ์ ระบบนีจ้ะท างานสมัพนัธ์กบัระบบฐานข้อมลูเพ่ือระบตุ าแหน่งของบรรจภุณัฑ์โดยระบบ
สารสนเทศจะประมวลผลและสั่งการให้ไฟในช่องท่ีต้องท าการจัดเก็บบรรจุภัณฑ์ติด ระบบนีจ้ะท าให้
เจ้าหน้าท่ีท างานมีความผิดพลาดน้อยลง ภาพประกอบท่ี 4.2.3 (ข) แสดงไฟแสดงต าแหน่งส าหรับจดัเก็บ
บรรจภุณัฑ์ในหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) 

 ส่วนสดุท้ายท่ีมีความส าคญัท่ีช่วยท าให้ระบบชัน้วางของในหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ช่วย
ลดความผิดพลาดในการน าส่งยาคือประตเูปิด-ปิดกึ่งอตัโนมตัิท่ีแบง่แยกการช่องเก็บบรรจภุณัฑ์ของแตล่ะ
แผนกออกจากกัน ประตูกึ่งอัตโนมัตินีจ้ะช่วยท าให้เจ้าหน้าท่ีลดความสับสนในการเก็บและน าส่งบรรจุ
ภณัฑ์ยาในหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ภาพประกอบท่ี 4.2.4 แสดงภาพประตกูึ่งอตัโนมตัิท่ีท าการปิด
ผนกึด้วยชดุกลไกเปิด-ปิดด้วยแมเ่หล็กไฟฟ้า (Solenoid Switch)  

 

ภาพประกอบที่ 4.2.4: ประตกูึ่งอตัโนมตัท่ีิเปิด-ปิดด้วยชดุกลไกแมเ่หล็กไฟฟ้า (Solenoid Switch) 
 

ตวัรับรู้ในช่องวางบรรจภุณัฑ์

ขนาดใหญ่ 

ไฟแสดงต าแหนง่ที่ต้องวาง

บรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ 

ชดุกลไกเปิด-ปิดด้วยแมเ่หลก็ 

ไฟฟ้า (Solenoid Switch) 

ประตเูปิดปิดกึ่งอตัโนมตั ิ



 
 

45 
 

4.2.2. ระบบขับเคล่ือนและระบบส่งก าลัง 

ระบบขับเคล่ือนและระบบส่งก าลังท่ีพัฒนาขึน้ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AVG Robot) ใช้ชุด
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 2 ชดุ ควบคมุการท างานของล้อแยกอิสระจากกนั และใช้เฟืองทดส าหรับส่งก าลงั
แบบลูกรอกและสายพาน ข้อดีท่ีท าให้เลือกพัฒนาระบบขับเคล่ือนและระบบส่งก าลังลักษณะนีคื้อมีวง
เลีย้วแคบท าให้หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีไปมาได้สะดวก ซึ่งเหมาะกบัสถานท่ีมีคนจ านวนมากอย่างศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษก และในสว่นของระบบเฟืองทดท่ีใช้ลกูรอกและสายพานเน่ืองจากระบบลกัษณะนี ้
ท างานเงียบและยอมให้ระบบมีความผิดพลาดได้ ภาพประกอบท่ี 4.2.5 (ก) และ (ข) แสดงระบบขบัเคล่ือน
และระบบเฟืองทดของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) และล้อชว่ยพยงุ ตามล าดบั 

       

                                             (ก)                                                                            (ข) 

ภาพประกอบที่ 4.2.5: ระบบขบัเคล่ือนและระบบเฟืองทดแบบพูเ่ล-่สายพาน 
 

4.2.3. โครงสร้างของหุ่นยนต์ 

โครงสร้างของหุ่นยนต์ท าจากโครงสร้างอะลูมิเนียมท่ีมีพืน้ท่ีหน้าตดัขนาด 2*2 ซม. ต่อกันเป็น
กลอ่งส่ีเหล่ียมผืนผ้าขนาด 55*80*120 ซม. และมีคานท่ีสว่นฐานเพ่ือรองรับชดุขบัเคล่ือนและแบตเตอร์ร่ีดงั
แสดงในภาพประกอบท่ี 4.2.3.1 จากการศึกษาและวิเคราะห์แผนผงัของโรงพยาบาล ขนาดของหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) จะต้องมีขนาดความกว้างไม่เกิน 80 ซม. เน่ืองจากภายในโรงพยาบาลมีการ
เคล่ือนย้ายผู้ ป่วยภายในโรงพยาบาลตลอดเวลาโดยเฉพาะการเคล่ือนย้ายผู้ ป่วยด้วยการใช้เตียง หุ่นยนต์ท่ี
มีขนาดไมเ่กินความกว้าง 80 ซม. จะสามารถท างานร่วมกบัการเคล่ือนย้ายผู้ ป่วยได้ 

 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

ชดุเฟืองทดแบบพูเ่ล-่สายพาน 

ล้อพยงุ 

แบตเตอร่ี 
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ภาพประกอบที่ 4.2.6: โครงสร้างของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) 

 การออกแบบดงัท่ีได้กล่าวมาแล้วนี ้เป็นส่วนประกอบหลกัของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภท
ยานน าวิถีอตัโนมตั ิ(AGV Robot) ในสว่นของโครงสร้าง ชัน้วางบรรจภุณัฑ์ในหุ่นยนต์ และระบบขบัเคล่ือน 
ในสว่นตอ่ไปจะกลา่วถึงระบบควบคมุส าหรับหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ในส่วนของระเบียบวิธีคิดใน
การเคล่ือนท่ีตดิตามเส้นและการประมวลผลรหสัข้อมลูเชิงภาพเพ่ือระบตุ าแหนง่ของตวัเอง 
 

4.3 ระบบควบคุมหุ่นยนต์น าส่งยา AGV อัตโนมัต ิ

 
4.3.1 ระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 

ระบบควบคุมหุ่นยนต์น าส่งยา AGV แบ่งออกเป็น 2 ส่วนหลักคือ ชุดควบคุมระดบัสูงและชุด

ควบคมุระดบัลา่ง 
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HIGH-LEVEL 

ARCHITECTURE

Localization

QR code

detection

MappingNavigation

Database query

Interacive 

controller

Driving controller

Power 

management

Cabinet controller

 

ภาพประกอบที่ 4.3.1: ชดุควบคมุระดบัสงู 

 

(1) ชุดควบคุมระดับสูง โดยการควบคมุระดบัสงูจะใช้คอมพิวเตอร์เป็นส่วนควบคมุหลกั โดยการ

ควบคุมระดบัสูงจ าท าหน้าท่ีในประมวลผลและการตดัสินใจระบบต่าง ๆ ดงันี ้ระบบน าทางตวัหุ่นยนต์ 

ระบบระบพุิกดัหุน่ยนต์เทียบกบัแผนท่ีของอาคารสถานท่ี ๆ นัน้ ๆ ระบบการจดัการล าดบัข้อมลูและสถานท่ี

ของยาท่ีต้องการจดัสง่ ระบบควบคมุความปลอดภยัตอ่ผู้ ใช้และบคุคลรอบข้าง ระบบจดัการติดตอ่ผู้ ใช้โดย

ผ่านระบบสารสนเทศ ระบบควบคุมความเร็วของหุ่นยนต์ โดยทัง้หมดนีจ้ะใช้ข้อมูลท่ีได้อ่านได้จากชุด

ควบคุมระดบัล่างประกอบด้วย ส่วนควบคุมระดบัสูงของหุ่นยนต์ใช้ระบบปฏิบตัิการลินุกซ์ และ Robot 

Operation System (ROS) 

Microcontroller 8 bits

#1

Microcontroller 8 bits

#2

Microcontroller 8 bits

#3

USB

USB

TO HIGH-LEVEL 

CONTROL

USB

 

ภาพประกอบที่ 4.3.2:  ชดุควบคมุระดบัลา่ง 

 



 
 

48 
 

(2) ชุดควบคุมระดับล่าง ชดุควบคมุระดบัล่างจะประกอบไปด้วย 3 ส่วนหลกั คือ 1.ชดุควบคมุ

การเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์ 2. ชดุควบคมุชัน้ท่ีใช้ในการจดัเก็บของยา 3.ชดุควบคมุการตดิตอ่กบัผู้ใช้ 

Microcontroller 8 bits

MOTOR

#L

Motor 

driver

Motor 

driver

MOTOR

#R

Encoder signal

Direction,PWM

Direction,PWM

TO HIGH-LEVEL CONTROL

Infrared sensor array

ภาพประกอบที่ 4.3.3:  ชดุควบคมุการเคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์ 

 

(1) ชุดควบคุมการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ โดยการควบคมุการเคล่ือนท่ีและความเร็วของของ

หุน่ยนต์โดยจะใช้เป็นระบบควบคมุปิดแบบ PID 

Microcontroller 8 bits

Infrared sensor switch 1...12

TO HIGH-LEVEL CONTROL

Door switch 1...3

Solenoid 1...3

 

ภาพประกอบที่ 4.3.4:  ชดุควบคมุชัน้ท่ีใช้ในการจดัเก็บของยา 

 

(2) ชุดควบคุมชัน้ท่ีใช้ในการจัดเก็บของยา โดยสว่นนีจ้ะเป็นสว่นท่ีส่งชดุข้อมลูของเซนเซอร์วดั

ระยะทางท่ีติดแต่ละจุดเพ่ือรายงานว่าช่องท่ีใช้ในการเก็บว่างหรือไม่ไปให้กับชุดควบคุมระดับสูงเพ่ือ

แสดงผลและค านวณการจดัเก็บ  
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Microcontroller 8 bits
Push button switch

TO HIGH-LEVEL CONTROL

Selector switch

 

ภาพประกอบที่ 4.3.5:  ชดุควบคมุการติดตอ่กบัผู้ใช้ 

 

(3) ชุดควบคุมการติดต่อกับผู้ใช้ โดยส่วนนีผู้้ ใช้จะควบคมุผ่านปุ่ มกดตา่ง ๆ ท่ีใช้อยู่บนหุ่นยนต์ 

และควบคมุการแสดงผลสถานะของหุ่นยนต์ว่าระบบของหุ่นยนต์สามารถติดต่อกับระบบกลางได้หรือไม ่ 

การควบคมุระดบัลา่งในแตล่ะสว่นใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ขนาด 8 บิทในการประมวลผลโดยติดต่อส่ือสาร

ผ่านทางการติดตอ่ระบบบสั USB และส่วนท่ีส าคญัท่ีสุดส าหรับหุ่นยนต์น าส่งยาคือระบบความปลอดภัย

โดยตวัหุน่ยนต์จะมีปุ่ มกดหยดุการท างานของหุ่นยนต์ฉกุเฉิน และยงัมีเซนเซอร์วดัระยะทางเพ่ือช่วยในการ

ป้องกนัการชนท่ีอาจจะเกิดขึน้อีกชัน้หนึง่ 

 

4.3.2 ระบบไฟฟ้าของหุ่นยนต์ในหุ่นยนต์น าส่งยา AGV  

หุ่นยนต์ในหุ่นยนต์น าส่งยา AGV ใช้แหล่งพลงังานจากแบตเตอร่ีชนิด NI-MH ท่ีแรงดนั 24 โวลต์ 

ความจ ุ25 แอมป์อาวว์ โดยแบง่แหลง่พลงังานออกเป็น 2 ส่วน ส่วนแรกส าหรับใช้ในการขบัเคล่ือนหุ่นยนต์  

24 โวลต์  ความจุ 9 แอมป์อาวว์ และอีกส่วนใช้ส าหรับระบบอิเล็กทรอนิกส์  24 โวลต์  ความจ ุ16 แอมป์

อาวว์  โดยจะแสดงตารางการใช้กบัพลงังานท่ีใช้ตามตารางท่ี 4.3.1 บอร์ดควบคมุการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ 

บอร์ดควบคมุชุดชัน้ใส่บรรจภุัณฑ์ และชุดควบคมุการติดต่อกับผู้ ใช้งานใช้แรงดนั 12 โวลต์  และผ่านการ

กรองมาแล้ว และสว่นอปุกรณ์ตวัรับรู้อินฟราเรดจะใช้แรงดนัท่ีระดบั 5 โวลต์โดยผา่นการกรองมาแล้ว  
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ตารางท่ี 4.3.1: ความต้องการพืน้ฐานในการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะปรเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ 
(AGV Robot) 

Electronic supply (5V)   
Motor controller  1 @ 0.5 W 0.5 W 
Socket controller 1 @ 0.5 W 0.5 W 
Interactive board 1 @ 0.5 W 0.5 W 
 TOTAL 1.5 W 

Electronic supply (12V)   
HOKUYO 1 @ 12 W 12 W 
LCD monitor 1 @ 12 W 12 W 
Computer 1 @ 50 W 50 W 
Wireless 1 @ 18 W 18 W 
Amplifier 1 @ 6 W 6 W 
Tower lamp 1 @ 12 W 12 W 
Pilot lamp 12 @ 1.2 W 14.4 W 
Barcode reader 1 @ 12 W 12 W 
 TOTAL 136.4 W 

Motor supply (24V)   
Motor Base 2 @ 06 W 210 W 
 TOTAL 120 W 

 

ในการควบคมุทางไฟฟ้าส าหรับหยดุฉกุเฉินท าได้โดยการกดปุ่ มหยดุฉกุเฉิน โดยปุ่ มหยดุฉกุเฉินจะ

ท าหน้าท่ีเป็นสวิทช์เพ่ือใช้ในการตดั-ตอ่วงจรไฟฟ้าท่ีจา่ยให้กบัมอเตอร์โดยตรง  

 

4.4 ปัญญาประดษิฐ์และการท างานของหุ่นยนต์น าส่งยา AGV อัตโนมัต ิ
 

 ในหุน่ยนต์น าสง่ยา AGV อตัโนมตัจิะมีสว่นท่ีหุน่ยนต์ท่ีต้องคิดและตดัสินใจอยูเ่ป็นหลกัคือ  

(1) ระบบน าทางของหุน่ยนต์  

(2) ระบบการจดัการน าของเข้า-ออก ท่ีตวัหุน่ยนต์  



 
 

51 
 

4.4.1 ระบบน าทางของหุ่นยนต์ 

ระบบท่ีใช้น าทางของหุ่นยนต์น าส่งยา AGV จะมี 2 ส่วน คือ ส่วนท่ีสร้างแผนเส้นทางการเดิน

อตัโนมตั ิ2 มิต ิและสว่นท่ีคอยน าทางตามเส้นทางการเดนิอตัโนมตัท่ีิสร้างไว้ โดยในส่วนท่ีสร้างเส้นทางการ

เดนิอตัโนมตัจิะใช้อลักอริทรึม A* โดยจะอ้างอิงจดุและคิดบนระบบกริดเพ่ือใช้ในการสร้างแผนเส้นทางการ

เดนิอตัโนมตัโิดยอาศยัหลกัการเส้นทางการเดนิท่ีสัน้ท่ีสดุ 

 

 ( )   ( )   ( ) 
 

 ( ) : คา่ประมาณของเส้นทางท่ีสัน้ท่ีสดุจากจดุ         ถึง       

 ( ) : ความยาวรวมของ backpointer จาก    ถึง         

 ( ) : คา่ประมาณของ heuristic cost ฟังก์ชัน่ ของเส้นทางท่ีสัน้ท่ีสดุจาก   ถึง        

                      
(ก)                                                          (ข) 

รูปภาพประกอบ 4.4.1: โปรแกรมจ าลองการสร้างเส้นทางการเดนิ (ก) ก าหนดจดุเร่ิมต้นและจดุปลาย (ข) 

เส้นทางการเดนิของหุ่นยนต์ 

 

ในการน าทางจะใช้แถบเส้นสีด าในการน าทางของหุน่ยนต์โดยใช้ตวัรับรู้อินฟราเรดแบบอาร์เรย์เป็น

อปุกรณ์ท่ีใช้ในการอ่านคา่ต าแหน่งความเอียงของเส้นเทียบกบัหุ่นยนต์เพ่ือส่งคา่ให้กบัระบบท่ีควบคมุการ

เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ให้อยู่ในต าแหน่งกึ่งกลางและขนานไปกับเส้น การควบคมุการเคล่ือนท่ีแบบใช้แถบ

เส้นเป็นระบบน าทางของหุน่ยนต์จะใช้ระบบควบคมุแบบสดัส่วน-ปริพนัธ์-อนพุนัธ์ ปรับชดเชยให้หุน่ยนต์ 

 

 ( )        
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 ( )     ( )      ∫  ( )     
 

  

 

 

 ( ) 

 

 ( ) : เอาท์พทุของระบบควบคมุจะอยูใ่นรูปแบบของความเร็วของหุน่ยนต์ 

 ( ) : คา่ความเอียงของหุน่ยนต์เทียบกบัเส้นท่ีใช้ในการน าทาง   =        

    :  คา่ท่ีอา่นได้จากตวัรับรู้อินฟราเรดแบบอาร์เรย์เม่ือหุน่ยนต์อยูก่ึ่งกลางและขนานไปกบัเส้นน าทาง 

   :  คา่ท่ีอา่นได้จากตวัรับรู้อินฟราเรดแบบอาร์เรย์เม่ือหุน่ยนต์ก าลงัเคล่ือนท่ีอยู่บนแถบเส้นน าทาง 

   :  อตัราขยายสดัส่วน 

   :  อตัราขยายปริพนัธ์ 

  :  อตัราขยายอนพุนัธ์ 

 

หุน่ยนต์ก็จะน าคา่ท่ีได้เอาท์พทุจากระบบควบคมุแบบสดัสว่น-ปริพนัธ์-อนพุนัธ์ มาควบคมุ

ความเร็วในแตล่ะล้อตามแบบจ าลองจลศาสตร์ของหุน่ยนต์ 

 

 ( )   ( )  
 

 ( )   
     
 

 

 

 ( ) : ความเร็วเชิงเส้นของหุน่ยนต์    

 ( ) : ความเร็วเชิงมมุของหุน่ยนต์ 

  : รัศมีของล้อ 

 : ระยะหา่งระหวา่งล้อซ้ายกบัขวา 
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ภาพประกอบที่ 4.4.2: แสดงต าแหนง่กล้องท่ีใช้ในการถอดรหสัข้อมลูเชิงภาพ 

 

โดยระหวา่งท่ีหุน่ยนต์ก าลงัวิ่งอยูจ่ะมีการเข้ารหสัทางภาพหรือรหสัข้อมลูเชิงภาพ เพ่ือท าการระบุ

ต าแหนง่หุ่นยนต์เทียบกบัแผนท่ีโดยใช้กล้องในการถอดรหสัข้อมลูเชิงภาพ และรายงานผลไปยงัศนูย์

ควบคมุกลางเพ่ือแสดงผลผา่นทางจอภาพ 

 

 

4.4.2 การท างานของหุ่นยนต์น าส่งยา AGV อัตโนมัต ิ

การท างานของหุ่นยนต์จะเร่ิมต้นจากการท่ีผู้ ใช้ท าการแสดงรหัสบาร์โค๊ด 13 หลักจากบัตร

ประจ าตัวของผู้ ใช้แสกนท่ีตัวของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์ก็จะท าการตรวจสอบความถูกต้องของรหัสผู้ ใช้กับ

ฐานข้อมลูท่ีเก็บข้อมลูของผู้ ท่ีสามารถใช้งานทัง้หมดไว้ หลงัจากนัน้เม่ือตรวจสอบผ่าน ผู้ ใช้ก็จะท าการหยิบ

ยาท่ีต้องการน าเข้าโดยการแสกนรหสัของบรรจภุณัฑ์นัน้ หุ่นยนต์ก็จะท าการตรวจสอบว่าเป็นกล่องยาชนิด

ไหน และหน่วยงานไหนเป็นคนสัง่ โดยอ้างอิงจากศนูย์กลางข้อมูล หลงัจากนัน้หุ่นยนต์ก็จะท าการเลือก

ต าแหน่งช่องท่ีว่างและแสดงผลผ่านหลอดไฟเพ่ือระบุให้ผู้ ใช้งานน ากล่องยานัน้ไปใส่ตามช่องท่ีมีไฟขึน้ 

หลงัจากนัน้เม่ือท าการใส่กล่องยาลงในช่องท่ีหุ่นยนต์ได้เลือกให้แล้วก็จะท าการสแกนกล่องยาอ่ืนๆ ตอ่ไป

จนกว่าจะบรรจุภัณฑ์หมดหรือช่องท่ีใส่บรรจุภัณฑ์ของตวัหุ่นยนต์เต็มหลังจากนัน้ผู้ ใช้ก็จะท าการเลือก

ระบบการท างานของหุ่นยนต์ว่าต้องการระบบอตัโนมตัิหรือระบบบงัคบัมือเม่ือท าการเลือกแล้วก็จะท าการ

กดปุ่ มเร่ิมต้นเพ่ือเร่ิมต้นระบบของการส่งยา โดยระบบบงัคบัมือจะถกูใช้ในตอนท่ีหุ่นยนต์อยู่ในพืน้ท่ีท่ีไม่

สามารถใช้ระบบน าทางโดยใช้เส้นเป็นตวัน าทางได้ ส่วนระบบน าทางอตัโนมตัิของหุ่นยนต์จะใช้ระบบการ

กล้อง 
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น าโดยใช้เส้นเป็นตวัน าทางโดยหุ่นยนต์ก็จะวิ่งไปจนกว่าจะถึงท่ีหมายโดยระหว่างนัน้ก็จะมีการตรวจสอบ

สิ่งกีดขวางเส้นทางการเดินของตัวหุ่นยนต์โดยใช้ตวัวดัระยะทางแบบใช้แสงเลเซอร์ ในการตรวจจบั ซึ่งใน

ระหวา่งทางก็จะมีกล้องคอยตรวจสอบและถอดรหสัข้อมลูเชิงภาพเพ่ือใช้ในการตรวจสอบต าแหน่งหุ่นยนต์

เพ่ือให้หุ่นยนต์หยุดตามต าแหน่งเป้าหมายของหุ่นยนต์ และเม่ือถึงจุดหมายหุ่นยนต์ก็จะแสดงไฟสถานะ

และเสียงเตือน จากนัน้ผู้ควบคมุท่ีอยูใ่นแผนกตา่งๆในโรงพยาบาลนัน้ก็จะท าการท าบรรจภุณัฑ์ออกจากตวั

หุน่ยนต์โดยอนัดบัแรกต้องสแกนรหสับาร์โค๊ด13หลกั เพ่ือใช้ในการตรวจสอบความถกูต้องของผู้ ท่ีน าบรรจุ

ภณัฑ์ออก เม่ือหุน่ยนต์ยนัความถกูต้องของผู้ ท่ีน าบรรจภุณัฑ์ออกเรียบร้อยแล้ว หุน่ยนต์ก็จะท าการเปิดช่อง

ท่ีท าการใส่บรรจุภัณฑ์ของแผนกต่างๆในโรงพยาบาลนัน้หลังจากนัน้ผู้ ท่ีน าบรรจุภัณฑ์ออกก็จะท าการ

สแกนรหสั13หลกัของบรรจภุณัฑ์นัน้ และท าการตรวจสอบความถกูต้องของบรรจภุณัฑ์ว่าส่งให้ได้ตรงตาม

กบับรรจภุณัฑ์นัน้ควรอยู่ และเม่ือท าการน าบรรจภุัณฑ์ออกจนหมดก็จะท าการปิดประตแูละกดปุ่ มเร่ิมต้น

เพ่ือให้หุน่ยนต์สามารถท างานตอ่ไปเพ่ือท่ีได้ไปสง่ตามต าแหนง่ตา่ง ๆ ตอ่ไปจนครบ 

 

 

4.5. การพัฒนาสร้างหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัจฉริยะประเภทยานน าวิถีแบบอัตโนมัต ิ(AGV 
Robot) ต้นแบบ 

 ดงัท่ีได้กล่าวมาแล้วโดยละเอียดในหัวข้อของการออกแบบ การพัฒนาระบบควบคุม และ การ
พฒันาปัญญาประดิษฐ์ส าหรับการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ในส่วนตอ่ไปจะเป็นการ
กล่าวถึงการพฒันาสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ตัง้แตใ่นส่วนของการสร้างโครงสร้าง การสร้าง
ระบบขบัเคล่ือน การสร้างระบบชัน้วางของและการสร้างระบบควบคมุ  

 

 4.5.1 การสร้างโครงสร้างของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) 

 โครงสร้างของหุน่ยนต์ประกอบด้วยส่วนประกอบหลกัส าหรับรองรับน า้หนกัของชัน้วางบรรจภุณัฑ์ 
ระบบขบัเคล่ือน และส่วนของตะขอส าหรับยกเคล่ือนย้ายหุ่นยนต์ ภาพประกอบท่ี 4.5.1แสดงโครงสร้าง
อะลมูิเนียมของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้นแบบและส่วนห่วงรองรับน า้หนกัหุ่นยนต์ระหว่างยก
เคล่ือนย้าย ชัน้วางบรรจภุณัฑ์ และระบบขบัเคล่ือน  
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ภาพประกอบที่ 4.5.1: โครงสร้างหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีแบบอตัโนมตัต้ินแบบ  

4.5.2 ระบบขับเคล่ือน 

 ระบบขบัเคล่ือนท่ีแบบควบคมุล้อแยกอิสระทัง้ 2 ล้อท าให้หุ่นยนต์มีวงเลีย้วแคบเหมาะส าหรับการ
เคล่ือนท่ีในโรงพยาบาลท่ีมีพืน้ท่ีจ ากดั ภาพประกอบท่ี 4.5.2 (ก) แสดงระบบขบัเคล่ือนและระบบเฟืองทด 
และ 4.5.2(ข) แสดงภาพล้อพยงุ ตามล าดบั 

   

(ก) (ข) 
ภาพประกอบที่ 4.5.2: ระบบขบัเคล่ือนและระบบสายพานลกูรอก (ก) และล้อช่วยพยงุ (ข) 
 

หว่งส าหรับยกเคลือ่นย้าย 

โครงสร้างส าหรับรับ

น า้หนกัชัน้วางบรรจภุณัฑ์ 

โครงสร้างส าหรับรับ

น า้หนกัระบบขบัเคลือ่น 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

ชดุเฟืองทดลกูรอก

สายพาน 

ล้อพยงุ 
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 4.5.3 ระบบชัน้ใส่บรรจุภัณฑ์และระบบตัวรับรู้ 

  โครงสร้างของชัน้วางบรรจภุณัฑ์ท าจากเหล็กกลอ่งและแผ่นอะลมูิเนียมตามภาพประกอบ
ท่ี 4.5.3 (ก) โดยมีระบบตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดเพ่ือแสดงสถานะและบอกต าแหน่งท่ีจะจดัเก็บบรรจภุณัฑ์
ยา ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.5.3 (ข) 

 

ภาพประกอบที่ 4.5.3: (ก) ชัน้วางบรรจภุณัฑ์ยาขนาดตา่งๆ (ข) ตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบบรรจภุณัฑ์และ
ไฟแสดงต าแหนง่ท่ีต้องเก็บบรรจภุณัฑ์ 

ตางรางที่  4.5.1: การวิเคราะห์ผลทางสถิติตามข้อมูลของการเบิกจ่ายยาย้อยหลัง 5 เดือนของศูนย์
การแพทย์กาญจนาฯ  

ค่าสถติขิองการวิเคราะห์ 5 month Unit/M Unit/D Unit/H 
Average (คา่เฉล่ีย) 143.48 28.70 1.43 0.24 
Median(คา่มธัยฐาน) 32.50 6.50 0.33 0.05 
mode 1.00 0.20 0.01 0.00 
SD (คา่เบี่ยงเบนมาตรฐาน) 323.09 64.62 3.23 0.54 
Max (หนว่ยการใช้ยาสงูสดุในรอบ 5 เดือน) 2,736.00 547.20 27.36 4.56 
Min (หนว่ยการใช้ยาต ่าสดุในรอบ 5 เดือน) 0.50 0.10 0.01 0.00 
Total (รายงานการใช้ทัง้หมด) 85,513.98 17,102.80 855.14 142.52 

 

ผลการวิเคราะห์จากตารางท่ี 4.5.1 พบว่า โดยภาพรวมแล้วการใช้ยา (พิจารณาจากคา่ตวัเลขของ
การเบกิจา่ยยาจากคลงัยา) โดยเฉล่ียตอ่วนั อยูท่ี่ 855 หน่วย ซึ่งจากคา่สถิติดงักล่าว เม่ือน าไปวิเคราะห์กบั
ชนิดของยาซึ่งมีการเบิกจ่ายบอ่ยท่ีสุด 18 ชนิด (ซึ่งได้กล่าวถึงโดยละเอียดในโครงการหุ่นยนต์คดัแยกและ
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แจกจา่ยยา) พบวา่ การบรรจยุาเหลา่นีใ้นบรรจภุณัฑ์ A มีคา่เฉล่ียประมาณ 18 หน่วยตอ่กล่อง และเม่ือน า
คา่ดงักลา่วเป็นตวัแทนคา่สถิตเิพ่ือใช้ในการวิเคราะห์ จ านวนบรรจภุณัฑ์ขนาด A ท่ีจดัส่งด้วยหุ่นยนต์น าส่ง
ยาแบบยานน าวิถีใน 1 รอบ ต้องไม่ต ากว่า 6 กล่องต่อ 1รอบ ซึ่งในท่ีนีไ้ม่พิจารณาบรรจุภัณฑ์ขนาด B 
เน่ืองจากความต้องการในการจดัสง่เม่ือเทียบกบับรรจภุณัฑ์ขนาด A แล้วมีปริมาณน้อย 

   

ภาพประกอบที่ 4.5.4: ลกัษณะของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอฉัริยะฯ และลกัษณะช่องเก็บบรรจภุณัฑ์ขนาด A 
และ B 

 

จากภาพประกอบท่ี 4.5.4 แสดงให้เห็นถึงการออกแบบและขนาดของหุ่นยนต์ฯ โดยถกูออกแบบให้
มีขนาดท่ีเหมาะสมกบัค่าความสงูเฉล่ียของคนไทยเพ่ือให้สะดวกในการใช้งานและการบงัคบัควบคมุ โดย 
หุน่ยนต์ฯ มีขนาดกว้าง 0.58 เมตร ยาว 0.84 เมตร และสงู 1.2 เมตร และประกอบไปด้วย 12 ช่องใส่บรรจุ
ภณัฑ์ยาท่ีมีระบบไฟบอกสภานะและตวัรับรู้เพ่ือตรวจสอบสภาวะการใช้งานของแตล่ะชอ่ง ทัง้นีก้ารปิดและ
เปิดประตขูองหุน่ยนต์ฯ ถกูควบคมุด้วยขดลวดโซลินอยด์ ตวัถงัท าด้วยโครงสร้างอลมูิเน่ียม หุ่มและตกแตง่
ด้วยแผ่นเหล็กดดัเป็นทรงตามโครงสร้าง น า้หนกัประมาณ 60 กิโลกรัม และสามารถรับน า้หนกัสูงสุดใน
การขนย้ายได้ 48 กิโลกรัม โดยก าหนดความเร็วในการเคล่ือนท่ีให้อยูใ่นช่วง 0.5-1 เมตร ตอ่วินาที  

ในด้านการควบคุม หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยายน าวิถีอัตโนมัติ ถูกควบคุมผ่านตัว
ประมวลผลแบบ  Microcontroller Computer 32 bits ผลจากการค านวณคา่ทางสถิติของการขนส่งและ
คา่พลงังานท่ีใช้ พบว่าระยะเวลาท่ีเหมาะสมในการใช้งาน อยู่ท่ี 90 นาที โดยใช้เวลาในการชาร์จประมาณ 
150 นาที (อ้างอิงบนพืน้ฐานความเหมาะสมของโรงพยาบาลต้นแบบศนูย์การแพทย์กาญจนาฯ โดยใช้
แบตเตอร่ีประเภท NI-MH 24VDC 25 AH เป็นตวัให้พลงังานในการทดลองในสภาวะจริง  
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4.5.4 ระบบควบคุมหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) และส่วนตดิต่อประสานงานผู้ใช้ 

 ในส่วนนีเ้ป็นส่วนส าคญัอีกส่วนหนึ่งของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ท าหน้าท่ีติดต่อ
ประสานงานกับเจ้าหน้าท่ี ท าให้เจ้าหน้าท่ีน าส่งยาได้อย่างถูกต้องแม่นย า ส่วนควบคุมและติดต่อ
ประสานงานนีป้ระกอบด้วย ก้านบงัคบั จอสัมผัส สวิทช์เลือกการท างานแบบอัตโนมัติและกึ่งอัตโนมัต ิ
สวิทช์กญุแจเปิด-ปิด เคร่ืองอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้น และไฟเตือน ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.5.5 

 

ภาพประกอบที่ 4.5.5: ระบบควบคมุและส่วนติดตอ่ประสานงานผู้ ใช้ 
 

 การพฒันาสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้นแบบ ดงัท่ีกล่าวมาแล้วขัน้ต้นยงัขาดส่วน
ส าคัญอีกหนึ่งส่วนคือ ระบบสารสนเทศท่ีใช้ควบคุมและติดต่อส่ือสารระหว่างระบบฐานข้อมูล ซึ่งจะ
กลา่วถึงโดยละเอียดในหวัข้อตอ่ไป 

 

4.6 ระบบสารสนเทศควบคุมการท างานของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

ระบบสารสนเทศนีจ้ะท าหน้าท่ีในการแสดงผลเพ่ือท าหน้าท่ีในการติดต่อระหว่างหุ่นยนต์กับ

ผู้ใช้งานผา่นทางจอภาพบริเวณชดุควบคมุหุน่ยนต์ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.5.5 เพ่ือแนะน าขัน้ตอนการ

ท างานในหน้าท่ีตา่งๆ ร่วมกบัหุน่ยนต์ โดยระบบจะแบง่ออกเป็นสองระบบ คือ 
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4.6.1 ระบบการน าบรรจุภัณฑ์เข้าชัน้เก็บบรรจุภัณฑ์ในตัวหุ่นยนต์ 

        

(ก)                                                                                (ข) 
ภาพประกอบที่ 4.6.1: หน้าจอแสดงผลการท างาน 

ภาพประกอบท่ี 4.6.1 (ก)  จะแสดงในขณะเร่ิมต้นการท างานของระบบและระหว่างท่ีหุ่นยนต์ก าลงั

เคล่ือนท่ีน าบรรจภุณัฑ์ไปสง่ยงัแผนกตา่ง ๆ เพ่ือบอกให้ผู้ ใช้ท าการอ่านรหสัชนิดเส้นประจ าตวัท่ีเคร่ืองอ่าน

รหสัชนิดเส้นเพ่ือท่ีจะสามารถท่ีจะควบคมุหุ่นยนต์ได้ ภาพประกอบท่ี 4.6.1 (ข) แสดงรายการให้ผู้ ใช้เลือก

ท า รายการทางด้านขวา (INSTRUCTION) เป็นการบอกขัน้ตอนทัง้หมดท่ีใช้ในการน าบรรจภุณัฑ์เข้า-ออก 

ซึ่งแสดงไว้ดงัภาพประกอบท่ี 4.6.2 (ก)  รายการทางด้านซ้าย (DRUG DELIVERY STEP BY STEP) จะ

เป็นการเร่ิมต้นระบบการเก็บบรรจุภัณฑ์เข้าในชัน้เก็บบรรจุภัณฑ์ เม่ือเลือกท ารายการนีจ้อแสดงผลจะ

แสดงภาพดงัภาพประกอบท่ี 4.6.2 (ข) เพ่ือเร่ิมขัน้ตอนการน าบรรจภุณัฑ์เข้าหุ่นยนต์ฯ โดยหุ่นยนต์จะบอก

ให้ผู้ ใช้ท าการเปิดประตูดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.6.2 (ข) และเม่ือผู้ ใช้ท าการเปิดประตกูระบวนการ

ถดัไปก็จะเร่ิมต้นโดยอตัโนมตัิดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.6.3 (ก)  

       

(ก)        (ข) 
ภาพประกอบที่ 4.6.2: หน้าจอแสดงผลการท างาน 



 
 

60 
 

      ขัน้ตอนตอ่ไปคือจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ท่ีต้องการน าไปสง่ยงัแผนกตา่ง ๆ ในหุน่ยนต์ฯ โดยท าการสแกน

รหสับรรจภุัณฑ์ท่ีติดอยู่ทางด้านบนของบรรจุภัณฑ์ ท่ีตวัอ่านรหสับาร์โค๊ดหลงัากนัน้ท่ีจอแสดงผลก็จะท า

การรายงานผ่านทางจอภาพว่าเป็นยาชนิดไหน ขนาดของบรรจภุัณฑ์ขนาดเท่าไหร่ เก็บลงในชัน้เก็บบรรจุ

ภณัฑ์ท่ีเท่าไหร่ หลงัจากนัน้ผู้ ใช้ก็จะท าการน าบรรจุภัณฑ์ไปใส่ไว้ในช่องท่ีหุ่นยนต์ได้ท าการเลือกให้ โดย

ชอ่งท่ีเลือกนีจ้ะแสดงการถกูเลือกด้วยการเปิดหลอดไฟสีเขียวท่ีติดตัง้ท่ีต าแหน่งด้านบนข้างซ้ายของช่องท่ี

ใช้ในการเก็บบรรจุภัณฑ์ และเม่ือท าการวางบรรจุภัณฑ์ในตวัหุ่นยนต์เรียบร้อยแล้วหุ่นยนต์ก็จะท าการ

ปรับปรุงข้อมลูของจอภาพและแสดงผลดงัภาพประกอบท่ี 4.6.3 (ก)  

     

     (ก)                                                                        (ข) 
ภาพประกอบที่ 4.6.3: หน้าจอแสดงผลการท างาน 

เม่ือบรรจภุณัฑ์ท่ีระบบสารสนเทศจดัเตรียมไว้ถกูจดัเก็บเข้าไปในหุ่นยนต์ฯ เต็มความสามารถการ

บรรจหุรือครบตามใบสัง่ยาท่ีมี หุน่ยนต์จะแสดงหน้าจอท่ีบอกให้ผู้ ใช้งานทราบว่าตอนนีร้ะบบพร้อมท่ีจะท า

การส่งบรรจุภัณฑ์แล้วให้ผู้ ใช้ท าการปิดประตูของหุ่นยนต์และเม่ือผู้ ใช้ปิดประตู จอแสดงผลจะแสดงดงั

ภาพประกอบท่ี 4.6.4 เพ่ือเข้าสู้การเลือกลกัษณะการท างานของหุ่นยนต์ และบอกกบัผู้ ใช้งานว่าให้กดปุ่ มสี

เขียวเพ่ือเร่ิมต้นการท างาน 

       

ภาพประกอบที่ 4.6.4: หน้าจอแสดงผลการท างาน 
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4.2.2. ขัน้ตอนการน าบรรจุภัณฑ์ออกจากหุ่นยนต์ 

        

(ซ)                                                                      (ญ) 

รูปภาพประกอบ 4.6.5: หน้าปัดแสดงผลการท างาน 

ระบบการน าของออกจะเร่ิมต้นในรูป (ซ) เพ่ือบอกให้กบัเจ้าหน้าท่ี ท่ีท าการมารับบรรจภุณัฑ์ให้ท า

การสแกนรหสัเชิงเส้นและเม่ือท าการแสกนรหสัของผู้น าบรรจภุณัฑ์ออกท่ีเคร่ืองอ่านรหสั หน้าจอแสดงผลก็

จะท าการเปล่ียนหน้าจอแสดงผลเป็นดงัในรูป (ญ)  เพ่ือบอกให้ผู้น าบรรจภุณัฑ์ออกท าการสแกนในรายการ

สัง่สินค้า หลงัจากเม่ือท าการแสกนเรียบร้อยแล้วระบบแสดงผลก็จะท าการเปล่ียนเป็นรูป (ฎ) เพ่ือบอกกับ

ผู้ใช้วา่ให้หยิบบรรจภุณัฑ์ในชัน้เก็บบรรจภุณัฑ์ต าแหนง่ชัน้ท่ีเทา่ไหร่ หลงัจากนัน้ผู้ใช้ก็จะท าการแสกนบรรจุ

ภณัฑ์จนกว่าบรรจุภัณฑ์จะหมดและจะเปล่ียนเป็นรูป (ฏ) เพ่ือบอกให้กับผู้ ใช้งานให้ท าการปิดประตแูละ

เม่ือผู้ใช้ท าการปิดประตรููปท่ีแสดงผลจะเปล่ียนเป็นรูป (ฐ) เพ่ือบอกกบัผู้ ใช้ว่าต้องการใช้ระบบแบบไหนใน

การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ พอผู้ ใช้ท าการเลือกระบบการเคล่ือนท่ีเสร็จเรียบร้อยแล้วผู้ ใช้ก็กดปุ่ มสีเขียว

เพ่ือให้หุน่ยนต์ท างานตอ่ไป จนกวา่บรรจภุณัฑ์ในหุน่ยนต์จะหมด  

          

(ฎ)                                                             (ฏ) 
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(ฐ) 

รูปภาพประกอบ 4.6.6: หน้าปัดแสดงผลการท างาน 

 

4.7 บทสรุปย่อย 

 

ในบทนีไ้ด้น าเสนอถึงภาพรวมการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ
(AGV Robot) โดยมีจดุประสงค์เพ่ือน าส่งยาแบบอตัโนมตัิไปยงัแผนกตา่งๆ ท่ีส่งใบสัง่ยามาท่ีคลงัยาหรือ
ห้องจ่ายยา หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ต้องมีความสามารถในการเคล่ือนท่ีไปยงัจุดเป้าหมายโดย
อตัโนมตัิ และยงัจ าเป็นต้องมีความสามารถในการหลบหลีกสิ่งกีดขวางเส้นทางอตัโนมตัิ เช่น มนษุย์ หรือ 
สิ่งของ หรือในกรณีท่ีไม่สามารถหลบหลีกได้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) จะต้องส่งสญัญาณของทาง
ไปยังกลุ่มคนหรือเจ้าหน้าท่ีท่ีอยู่ใกล้เคียงเพ่ือขอให้จัดการเปิดเส้นทางให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีผ่านไป 
นอกจากนีส้่วนส าคญัอีกส่วนหนึ่งของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) คือส่วนของการจดัการบรรจภุณัฑ์
ยาเพ่ือจดัสง่ไปยงัแผนกตา่งๆ เพ่ือป้องกนัความผิดพลาดท่ีอาจเกิดขึน้ในการน าสง่  

นอกจากนัน้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) ยงัประกอบด้วย
ระบบรับรู้อ่ืนๆ ท่ีท าหน้าท่ีให้หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ท างานได้แม่นย าและมีประสิทธิภาพ ในส่วน
ของรายละเอียดของการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ผลจากการศกึษาเปรียบเทียบปริมาณ
การน าส่งยาประเภทต่างๆ กับจ านวนบุคลากรภายในศูนย์การแพทย์กาญจนาภิเษก เป็นระยะเวลา 5 
เดือน พบว่าถ้าต้องการพัฒนาหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (AGV Robot)                      
ให้ท างานทดแทนระบบดัง้เดิม ระบบน าส่งยาท่ีพฒันาขึน้ใหม่จะต้องน าส่งยา 3 รอบต่อวนั โดยในแตล่ะ
รอบการน าส่งยาจะต้องส่งบรรจภุณัฑ์ยาได้สงูท่ีสดุ 12 ชิน้ (บรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ 6 กล่อง และขนาดเล็ก 
6 กล่อง ขนาดของบรรจุภัณฑ์ได้จากการวิเคราะห์ข้อมูลการใช้ยาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกใน
โครงการย่อยท่ี 1 “การพฒันาระบบสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ เพ่ือจดัแยกและแจกจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์ ”) 
นอกจากนีเ้น่ืองจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ถูกพัฒนาขึน้เพ่ือใช้งานในโรงพยาบาล ความ
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ปลอดภยัระหว่างการใช้งานและขนาดของหุ่นยนต์ท่ีจะพฒันาสร้างเป็นสิ่งท่ีต้องค านึงถึง เช่นในเร่ืองของ
ขนาดของหุน่ยนต์เน่ืองจากเส้นทางการน าสง่ยาไปยงัแผนกตา่งๆ หุน่ยนต์กบัเตียงของคนไข้หรือรถเข็นอาจ
ต้องเคล่ือนท่ีไปด้วยกันหรือสวนทางกนั ขนาดของเส้นทางท่ีใช้น าส่งยาจะเป็นข้อก าหนดในการออกแบบ
หุน่ยนต์ 

ระบบควบคมุหุ่นยนต์น าส่งยา AGV แบง่ออกเป็น 2 ส่วนหลกั ส่วนแรกคือชดุควบคมุระดบัสงู อีก

ส่วนคือชดุควบคมุระดบัล่าง การควบคมุระดบัสงูจะใช้คอมพิวเตอร์เป็นส่วนควบคมุหลกั โดยการควบคมุ

ระดบัสงูท าหน้าท่ีในประมวลผลและการตดัสินใจระบบตา่งๆและชดุควบคมุระดบัล่างจะประกอบไปด้วย 3 

ส่วนหลกั คือ ชุดควบคมุการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ ชดุควบคมุชัน้ท่ีใช้ในการจดัเก็บของยาและชุดควบคมุ

การตดิตอ่กบัผู้ใช้ 

ปัญญาประดิษฐ์และการท างานของหุ่นยนต์น าส่งยา AGV อตัโนมตัิ ในหุ่นยนต์น าส่งยา AGV 
อตัโนมตัจิะมีสว่นท่ีหุน่ยนต์ท่ีต้องคิดและตดัสินใจอยูเ่ป็นหลกัคือ 1. ระบบน าทางของหุ่นยนต์ ระบบท่ีใช้น า
ทางของหุ่นยนต์น าส่งยา AGV จะมี 2 ส่วน คือ ส่วนท่ีสร้างแผนเส้นทางการเดินอตัโนมตัิ 2 มิติ และส่วนท่ี
คอยน าทางตามเส้นทางการเดินอัตโนมัติท่ีสร้างไว้ 2. ระบบการจัดการน าของเข้า-ออก ท่ีตัวหุ่นยนต์                   
ในสว่นของการพฒันาสร้างดงัท่ีได้กลา่วมาแล้วโดยละเอียดในหวัข้อของการออกแบบ  

การพฒันาระบบควบคมุ และ การพฒันาปัญญาประดิษฐ์ส าหรับการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี
ฯ (AGV Robot) ในส่วนตอ่ไปจะเป็นการกล่าวถึงการพฒันาสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ตัง้แต่
ในส่วนของการสร้างโครงสร้าง การสร้างระบบขับเคล่ือน การสร้างระบบชัน้วางของและการสร้างระบบ
ควบคมุ และระบบสารสนเทศท่ีใช้ควบคมุการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีฯ (AGV Robot) ระบบนีจ้ะท า
หน้าท่ีในการแสดงผลเพ่ือท าหน้าท่ีในการติดต่อระหว่างหุ่นยนต์กับผู้ ใช้งานผ่านทางจอภาพบริเวณแผง
หน้าปัดของชดุควบคมุหุน่ยนต์ โดยระบบจะแบง่ออกเป็นสองระบบ คือ ระบบการน าบรรจภุณัฑ์เข้าชัน้เก็บ
บรรจภุณัฑ์ในตวัหุน่ยนต์และระบบการน าบรรจภุณัฑ์เข้าชัน้เก็บบรรจภุณัฑ์ในตวัหุน่ยนต์ 
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บทที่ 5 

การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์ฯ 

 
5.1 การสาธิตและทดสอบหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติใน

ระดับห้องปฏบิัตกิาร 

 

ภาพประกอบท่ี 5.1.1: การทดสอบการเคล่ือนท่ีอตัโนมตัิและกึ่งอตัโนมตัิ 

 การทดสอบการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ระบบอตัโนมตัิจะท าโดยแบบใช้แถบเส้นสีด าเป็นเส้นทางการ

เดินของหุ่นยนต์โดยควบคมุความเร็วเป็นแบบระบบเปิด และควบคมุทิศทางการเคล่ือนท่ีระบบปิด โดยใช้

ตวัรับรู้อินฟราเรดแบบอาร์เรย์เป็นตวัรับรู้และตรวจจบัโดยใช้แหล่งพลงังานจากแบตเตอร่ีชนิดนิกเกิลเมทิล

ไฮไดรด์ NI-MH ภายในตวัหุ่นยนต์ท่ีระดบัแรงดนั 24 โวลต์ ทดสอบโดยการเคล่ือนท่ีไปตามแถบเส้นสีด า

เป็นระยะทาง 15 เมตร มีจ านวนสามแยกทัง้หมด 2 ทาง แล้วเลีย้วแบบ45 องศา อีก 2 จุด และมี รหัส

ข้อมูลเชิงภาพส าหรับการตรวจจับต าแหน่งในการหยุดโดยใช้กล้องเว๊บแคม 1 ตัวเป็นตัวตรวจจับ

ข้อมลูภาพ และทดสอบสิ่งกีดขวางท่ีเป็นวตัถ ุและคนในการเดนิผา่นโดยหุน่ยนต์จะหยดุเม่ือเจอสิ่งท่ีกีดขวา

เส้นทางการเกินของหุน่ยนต์ 
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ภาพประกอบที่ 5.1.2: ตวัรับรู้อินฟราเรดส าหรับตรวจจบับรรจภุณัฑ์ 

ตวัรับรู้อินฟราเรดส าหรับตรวจจับบรรจุภัณฑ์จะถูกติดตัง้ไว้ทางด้านหลังของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะ

ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ โดยมีหลอดไฟสีแดงแสดงสถานะ ทดสอบโดยการใส่ บรรจภุณัฑ์เข้าไปในช่อง

ท่ีเก็บแตล่ะอนัหลอดไฟสีแดงก็จะท าการแสดงขึน้มาซึ่งทางด้านหลงัของอปุกรณ์ตวัรับรู้อินฟราเรดส าหรับ

ตรวจจบับรรจภุณัฑ์จะมีตวัปรับด้านหลงัเพ่ือปรับระยะในการตรวจจบั 

 

ภาพประกอบที่ 5.1.3: แสดงต าแหนง่ของรหสัข้อมลูเชิงภาพท่ีตดิตัง้บนพืน้ 

การทดสอบรหสัข้อมูลเชิงภาพทดสอบได้โดยให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยระบบอตัโนมตัิเคล่ือนท่ีไปตามแถบ

เส้นน าทางการเดินท่ีสร้างเอาไว้แล้ว แล้วท าการอ่านค่าจากจอแสดงผลท่ีข้อมลูท่ีถอดรหสัได้มาแปลงผ่าน

ทางหน้าจอแสดงผล 
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5.2 การวิเคราะห์ผลการสาธิตและการทดสอบ ในระดับปฏบิัติการ 

จากการทดสอบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิโดยแบ่งออกเป็นทัง้หมด 9 

หวัข้อท่ีใช้ทดสอบหุน่ยนต์ 

5.2.1 การเคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัิในระดบัปฏิบตัิการ หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีตามแถบเส้นท่ีติด

น าทางไว้ได้ดีในเส้นน าทางทัง้นีก้ารเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ขึน้อยู่กบัพืน้ท่ีผิวสมัผสัผิวระหว่างล้อของหุ่นยนต์

กับระนาบพืน้ และการติดแถบเส้นน าทางด้วย และลักษณะของพืน้ผิวและสีมีผลต่อการตรวจจับของ

เซนเซอร์  

5.2.2 การเคล่ือนท่ีแบบกึ่งอตัโนมตั ิหุน่ยนต์สามารถตอบสนองกบัการควบคมุของผู้ ใช้ได้อย่างดี 

แตค่วามเร็วท่ีใช้ในการควบคมุหุ่นยนต์อาจจะต้องปรับค่าพารามิเตอร์ตา่ง ๆ เพ่ือให้เหมาะสมกบัผู้ ใช้งาน

อยา่งมีความยืดหยุน่ 

5.2.3 ความปลอดภยั  ถือเป็นหวัใจหลกัของหุ่นยนต์บริการเพราะต้องอยู่ในสภาพแวดล้อมด้วย

กบัคนจ านวนมากดงันัน้ความปลอดภัยของหุ่นยนต์คือต้องหยุดท างานแบบกรทนัหนัได้เม่ือมีการท างาน

ผิดพลาด โดยจากการทดสอบโดยการกดปุ่ มหยุดฉกุเฉิน หุ่นยนต์ก็สามารถท่ีจะหยุดโดยกะทนัหนัได้เป็น

อยา่งดี  

5.2.4 การอ่าน รหสัข้อมูลเชิงภาพจะใช้กล้องท่ีติดอยู่ทางด้านล่างของตวัหุ่นยนต์เพ่ือใช้ในการ

อ่านรหสัข้อมลูเชิงภาพ โดยในขัน้การทดสอบขึน้แรกจะมีปัญหาในเร่ืองของความเร็วของภาพเน่ืองจาก

กล้องท่ีใช้งานมีการปรับชดเชยแสงอัตโนมัติซึ่งระหว่างทางท่ีหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปแสงภายนอกมีการ

เปล่ียนแปลงท าให้ภาพท่ีได้รับมาในการประมวลผลช้า จึงได้ท าการก าหนดสภาพแวดล้อมให้กับระบบ

หุน่ยนต์โดยการตดิหลอดไฟแอลอีดีสีขาว ซึ่งท าให้แสงท่ีใช้ในการอ่านคงท่ีไม่มีผลตอ่ความเร็วของภาพ แต่

ทัง้นีก็้ยงัขึน้อยูก่บัความเร็วของตวัหุ่นยนต์อีกอย่างหนึ่ง  จึงอาจจะท าให้ระบบชนิดนีมี้ข้อจ ากดัในเร่ืองของ

ความเร็วของหุน่ยนต์ แตก็่สามารถท่ีจะเพิ่มความเร็วในการอา่นได้โดยการเปล่ียนชนิดของกล้องท่ีใช้งานซึ่ง

กล้องท่ีใช้จะเป็นโมดลูเฉพาะส าหรับการอ่านรหสัข้อมูลเชิงภาพ ซึ่งเป็นแบบท่ีท างานเฉพาะจึงสามารถ

ท างานได้เร็วกวา่ 

5.2.5 การตรวจสอบบรรจุภัณฑ์ในชัน้ ใช้ตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดในการตรวจสอบบรรจุภัณฑ์

โดยอาศยัหลกัการสะท้อนโดยวสัดท่ีุบรรจุภัณฑ์ใช้จะต้องไม่มีลกัษณะท่ีโปร่งใสเพราะจะท าให้ตวัรับรู้ใช้

แสงอินฟราเรดไม่สามารถท่ีจะตรวจจบัวัตถุได้ จึงอาจจะท าให้เกิดข้อจ ากัดทางด้านบรรจุภัณฑ์ แต่การ
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ตรวจจบัแบบใช้อินฟราเรดในการมีการตรวจจบัท่ีมีผลตอบสนองคอ่นข้างเร็วเพียงพอท่ีจะใช้งานกบัระบบ

หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัไิด้อยา่งดี 

5.2.6 การระบุต าแหน่งการวางบรรจุภัณฑ์ จะอาศยัหลกัการคิดในตวัหุ่นยนต์เปรียบเทียบกับ

ฐานข้อมลูซึง่ต้องอาศยัระบบการเช่ือมตอ่แบบไร้สายในการท ากระบวนการนีด้งันัน้ถ้าหุ่นยนต์เกิดการขาด

การเช่ือมตอ่กบัฐานข้อมลูท าให้การระบตุ าแหนง่ในการบรรจภุณัฑ์ผิดพลาดได้ เพราะฉะนัน้พืน้ท่ี ๆ ท าการ

ตรวจสอบการวางบรรจภุณัฑ์ควรจะมีคณุภาพและระดบัสญัญาณสงู 

5.2.7 การเตือนและการติดต่อส่ือสาร ใช้ในการเตือนบุคคลรอบข้างท่ีเ ก่ียวข้องและผู้ดแูลระบบ

ให้ทราบถึงปัญหาท่ีเกิดขึน้กับตวัหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติโดยจะมีไฟแสดง

เตือนอยู่ท่ีทางด้านบนของตวัหุ่นยนต์ซึ่งถ้าเกิดหุ่นยนต์มีปัญหาในการเช่ือมต่อหรือท างานผิดพลาดก็จะ

แสดงไฟสีส้มให้เห็น ส่วนไฟแสดงผลสีเขียวเป็นการบง่บอกว่าหุ่นยนต์พร้อมท างานตามปกติ ซึ่งการเตือน

ในส่วนของเสียงก็จะมีเสียงเตือนเม่ือมีสิ่งกีดขวางบนเส้นทางการเดินซึ่งจากการทดสอบในพืน้ท่ีโล่ง ๆ 

สามารถท างานได้ดี แตใ่นท่ีแคบ ๆ ต้องมีการปรับคา่พารามิเตอร์ให้เข้ากบัสภาพแวดล้อมนัน้ ๆ 

 

5.3 การสาธิตและทดสอบหุ่นยนต์น าส่งยาในระดับกรณีศึกษา 

ขัน้ตอนการทดสอบหุ่นยนต์ก่อนท่ีจะท าการส่งยาให้กับแผนกต่างๆ มีขัน้ตอนโดยละเอียดโดยเร่ิม
จากผู้ ใช้น าหุ่นยนต์ฯ มาท่ีห้องคลงัยา โดยหุ่นยนต์จะสามารถถกูบงัคบัได้ ด้วยการใช้ปุ่ มบงัคบัทิศทางบน
ตวัหุน่ยนต์ จากสถานีจอดหุ่นยนต์ฯ ซึ่งจะอยู่บริเวณข้างแผนกคลงัยาท่ีบริเวณชัน้ 2 ทัง้นีเ้น่ืองด้วยแผนกท่ี
ให้บริการทางการแพทย์ส่วนใหญ่อยู่บริเวณชัน้ 2 ของศนูย์การแพทย์ฯ เพ่ือความสะดวกในการจดัส่งยาไป
ยงัแผนกต่างๆ โดยเม่ือหุ่นยนต์ฯ มาอยู่ท่ีรับยาท่ีคลงัยาแล้ว ในจุดท่ีพร้อมจะรับยา โดยโปรแกรมควบคุม
หุน่ยนต์ฯ จะเตรียมพร้อมส าหรับขัน้ตอนการจดัเก็บยาในหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะฯ ตอ่ไป 

ฐานข้อมูลหลังจากการจัเก็บบรรจุภัณฑ์ยาเข้าสู่ชัน้ใส่ยาและท าการบันทึกข้อมูลยาเข้าสู่ระบบ
สารสนเทศแล้ว กระบวนการต่อมาคือการแจกจ่ายยาออกสู่แผนกต่างๆ ของโรงพยาบาล โดยใช้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) เป็นตวัขนส่งยา ซึ่งขัน้ตอนการขนส่งและการ
ท างานของระบบหุ่นยนต์ขนส่งยาจะเร่ิมต้นท่ีบรรจุภัณฑ์ยาท่ีอยู่ในถังพักบรรจุภัณฑ์ชั่วคราว ดัง
ภาพประกอบท่ี 5.3.1 โดยขัน้ตอนการท างานอยา่งละเอียดมีดงัตอ่ไปนี ้
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ภาพประกอบที่ 5.3.1: สถานะเร่ิมต้นของการทดสอบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ 

ประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ 

(1) เจ้าหน้าท่ีประจ าคลงัยาจะต้องท าการแสดงตวัเข้าสู้ ระบบเครือข่ายกลาง โดยการอ่านรหสั

ข้อมลูเชิงเส้นซึง่เป็นแทบสีบรรจขุ้อมลูตวัเลข  13 หลกัจากบตัรประจ าตวัพนกังานของตนเอง  เป็นการยืนยนั

ตวัตนของเจ้าหน้าท่ี เพ่ือความปลอดภยั และความไว้วางใจตอ่โรงพยาบาลของตวัผู้ ป่วย ซึ่งขัน้ตอนตา่งๆ 

ในข้อนี ้เพ่ือผลประโยชน์ตอ่ผู้ ป่วยภายในโรงพยาบาลทัง้สิน้ 

(2)  หลงัจากเจ้าหน้าท่ีได้แสดงตวัตอ่หุน่ยนต์ฯ และระบบผา่นทางรหสัข้อมลูเชิงเส้นแล้ว ตอ่ไปก็

คือการบรรจบุรรจภุณัฑ์ของยาเข้าสู่ตวัหุน่ยนต์ฯ โดยผู้ใช้จะต้องน าบรรจภุณัฑ์จากถงัพกับรรจภุณัฑ์

ชัว่คราวไปอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้นท่ีตวัหุ่นยนต์ จากนัน้ระบบจะท าการเทียบข้อมลูกบัรายการค าร้องยาจาก

แผนกตา่งๆแล้วตดัสินใจเลือกชอ่งเก็บบรรจภุณัฑ์ยาภายในตวัหุ่นยนต์ โดยแยกตามแผนกตา่งๆ ของ

โรงพยาบาล และขนาดของบรรจภุณัฑ์ยา 

(3)    ภายหลงัการอ่านข้อมลู และตดัสินใจเลือกต าแหน่งการจดัเก็บบรรจภุณัฑ์แล้ว หุน่ยนต์จะท า

การแสดงแสงไฟจากหลอดแอลอีดี เพ่ือเป็นการแสดงสถานะวา่งของชอ่งเก็บยานัน้ๆ และเจ้าหน้าท่ีจะต้อง

เก็บบรรจภุณัฑ์ยาเข้าสูช่่องเก็บยาให้ตรงตามไฟแอลอีดี ดงัภาพประกอบท่ี 5.3.2 ซึง่ภายในจะมีตวัรับรู้ใช้

แสงอินฟราเรดคอ่ยตรวจสอบสถานะของชอ่งเก็บยานัน้ๆ โดยการเลือกช่องใสย่าของหุน่ยนต์จะพิจารณา

จาก ขนาดของบรรจภุณัฑ์ และแผนกท่ีสง่ค าร้องมายงัคลงัยาเป็นส าคญั 
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         ภาพประกอบที่ 5.3.2: เจ้าหน้าท่ีบรรจบุรรจภุณัฑ์เข้าสูหุ่น่ยนต์ 

(4) หลงัจากบรรจบุรรจภุณัฑ์ยาใสหุ่น่ยนต์เสร็จแล้วการขนสง่ยาไปยงัแผนกตา่งๆ ของโรงพยาบาล 

ท าได้โดยการควบคมุผา่นแผงควบคมุท่ีตวัหุน่ยนต์เองโดยเกณฑ์ส าคญัท่ีระบบใช้ในการตดัสินเพ่ืออนญุาต

ให้หุ่นยนต์เร่ิมการขนส่งยามี 2 ข้อ คือ 1) บรรจยุาจนเต็มทุกช่องของหุ่นยนต์แล้ว 2) เจ้าหน้าท่ีกดปุ่ มเร่ิม

การท างานผ่านแผงควบคมุท่ีตวัหุ่นยนต์ส าหรับการขนส่งยาของหุ่นยนต์จะเร่ิมโดย เจ้าหน้าท่ีจะควบคมุ

หุน่ยนต์ด้วยระบบก่ึงอตัโนมตัไิปยงัลิฟต์เพ่ือขึน้หรือลงไปยงัชัน้ท่ีต้องการตามภาพประกอบท่ี 5.3.3 

 

ภาพประกอบที่ 5.3.3: การควบคมุหุน่ยนต์ด้วยระบบกึ่งอตัโนมตัิ 
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จากนัน้ผู้ใช้จงึปรับระบบสัง่การของหุ่นยนต์ฯ เป็นระบบอตัโนมตัิเพ่ือขนส่งยาไปยงัแผนกนัน้ๆ โดยหุ่นยนต์

เคล่ือนท่ีอตัโนมตัติามเส้นท่ีก าหนดหนดไว้บนพืน้ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 5.3.4 

 

ภาพประกอบที่ 5.3.4: หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีตามเส้นน าทางเพ่ือไปยงัแผนกท่ีต้องการ 

(5)   เม่ือหุ่นยนต์มาถึงยงัแผนก เจ้าหน้าท่ีท่ีแผนกจะต้องแสดงตวัตนโดยการแสดงรหสัข้อมลูเชิง

เส้นกบัหุ่นยนต์ท่ีเคร่ืองอ่านรหสัข้อมูลเชิงเส้นดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 5.3.5 ซึ่งหุ่นยนต์จะทราบสถานะ 

และท่ีอยู่ของตวัเองจากข้อมูลเจ้าหน้าท่ีกับข้อมูลจากรหสัข้อมูลเชิงภาพเปรียบเทียบกับฐานข้อมูล หาก

ข้อมลูถกูต้องและตรงกนั หุน่ยนต์จะอนญุาตให้เจ้าหน้าท่ีน าบรรจภุณัฑ์ยาออกไปได้โดยการเปิดชอ่งใส่ยา 

 

    ภาพประกอบที่ 5.3.5: เจ้าหน้าท่ีแสดงรหสัข้อมลูเชิงเส้นแก่หนุยนต์ เพ่ือยืนยนัสถานะ 
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(6)  เม่ือเจ้าหน้าท่ีขนย้ายบรรจภุณัฑ์จากตวัหุน่ยนต์เรียบร้อยแล้ว หุน่ยนต์จะเคล่ือนท่ีกลบัไปยงั

คลงัยาโดยอตัโนมตัิ 

แอลอีดี ส าหรับการตรวจสอบต าแหน่งของตวัหุ่นยนต์เอง ระบบจะให้วิธีการอ่านคา่รหสัข้อมลูเชิง

ภาพ ซึ่งติดอยู่กับเส้นท่ีบริเวณพืน้ของอาคาร ดงัภาพประกอบท่ี 5.3.6 โดยรหัสข้อมูลเชิงภาพจะบอก

ต าแหน่งของสถานท่ีหรือแผนกนัน้ๆ ภายในโรงพยาบาลเพ่ือให้หุ่นยนต์ใช้เปรียบเทียบกบัฐานข้อมลู และ

แสดงต าแหนง่ของตวัเอง 

 

         ภาพประกอบที่ 5.3.6: รหสัข้อมลูเชิงภาพเพ่ือบอกต าแหนง่ของหุน่ยนต์ภายในโรงพยาบาล 

 และเน่ืองจากการท างานของตวัหุน่ยนต์จะต้องอ้างอิงกบัข้อมลูในฐานข้อมลูจากระบบสารสนเทศ

ควบคมุอยูต่ลอดเวลา เพ่ือแสดงต าแหนง่และสถานะของตวัหุน่ยนต์เอง ดงันัน้หุน่ยนต์จงึต้องมีระบบแสดง

สถานะ การติดตอ่กบัฐานข้อมลูสารสนเทศ ซึง่จะแสดงเป็นไฟสีเขียว ส าหรับสถานะ การติดตอ่ปกต ิ ดงั

ภาพประกอบท่ี 5.3.7 และไฟสีส้ม แสดงสถานะ การตดิตอ่ล้มเหลว ดงัภาพประกอบท่ี 5.3.8 

 

ภาพประกอบที่ 5.3.7: ไฟสีเขียวแสดงสถานะปกติ 



 
 

72 
 

 

ภาพประกอบที่ 5.3.8: ไฟสีส้มแสดงสถานะการติดตอ่ล้มเหลว 

 

5.4 การวิเคราะห์ผลการสาธิตและการทดสอบในระดับกรณีศึกษา 

 

จากการทดสอบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิโดยแบง่เป็นทัง้หมด 9 หวัข้อ

ท่ีใช้ทดสอบระบบหุน่ยนต์ 

5.4.1 การเคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตัใินระดบักรณีศกึษา หุน่ยนต์สามารถเคล่ือนท่ีตามแถบเส้นท่ีติด

น าทางไว้ได้ดีอาจจะมีการปรับคา่พารามิเตอร์บางอย่างเพิ่มเติมและอาจจะเพิ่มแถบเส้นสีขาวขนาบข้างใน

บางพืน้ท่ีเพราะสีของพืน้ผิวท่ีใช้กบัเส้นท่ีใช้ในการน าทางคอ่นข้างท่ีจะใกล้เคียงกนั 

5.4.2 การเคล่ือนท่ีแบบกึ่งอตัโนมตัิ หุ่นยนต์สามารถควบคมุกับการควบคุมของผู้ ใช้ได้อย่างดี 

แตด้่วยความไม่เคยชินกบัการควบคมุหุ่นยนต์อาจจะท าให้เกิดความสบัสนในการควบคมุหุ่นยนต์เล็กน้อย 

ส่วนของความเร็วท่ีใช้ในการควบคมุหุ่นยนต์จะก าหนดตามมาตรฐานของหุ่นยนต์บริการ เพ่ือให้เกิดความ

ปลอดภยัตอ่ผู้ใช้และบคุคลรอบข้าง 

5.4.3 ความทดสอบโดยการกดปุ่ มหยดุฉกุเฉิน หุ่นยนต์ก็สามารถท่ีจะหยดุโดยกะทนัหนัได้เป็น

อยา่งดี และเม่ือเกิดเหตกุารณ์ขาดการเช่ือมตอ่ระหว่างหุ่นยนต์หรือท างานผิดพลาดหุ่นยนต์ก็สามารถท่ีจะ
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หยดุการเคล่ือนท่ีและกลบัมาท างานได้ปกติเม่ือสามารถติดตอ่กบัศนูย์กลางข้อมลูหรือได้ท าการแก้ไขสิ่งท่ี

ก่อให้เกิดการท างานท่ีผิดพลาด 

5.4.4 การอา่นรหสัข้อมลูเชิงภาพจากการทดสอบในกรณีศกึษานี ้การอ่านรหสัข้อมลูเชิงภาพ ไม่

มีปัญหาใดๆกับการถอดรหสัเชิงภาพเพราะได้ท าการควบคมุสภาพแวดล้อมภายนอกไว้แล้วโดยการติด

หลอดไฟแอลอีดีสีขาว สามารถท่ีจะรายงานต าแหนง่ของหุน่ยนต์เทียบกบัแผนท่ีได้ 

5.4.5 การตรวจสอบบรรจุภัณฑ์ในชัน้ โดยบรรจุภัณฑ์ท่ีใช้จะถูกควบคมุการสะท้อนของบรรจุ

ภณัฑ์นัน้เพ่ือให้ระบบตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดสามารถท่ีจะตรวจจบัได้อยา่งแมน่ย ามากขึน้ 

5.4.6 การระบตุ าแหนง่การวางบรรจภุณัฑ์ จากการทดสอบการระบตุ าแหน่งของการวาง พืน้ท่ี ๆ 

ท าการระบุต าแหน่งมีระดับสัญญาณและคุณภาพของสัญญาณท่ีดีจึงท าให้การท่ีหุ่นยนต์เช่ือมต่อกับ

ฐานข้อมลูเพื่อระบตุ าแหนง่ได้ดี 

5.4.7 การเตือนและการติดต่อส่ือสาร การติดต่อส่ือสารล้าช้าไปกว่าปกติในบางพืน้ท่ีช่วงเช่น

ลิฟท์ หรือมมุอบัท่ีไกลจากตวักระจายสญัญาณไร้สาย แตใ่นส่วนของแผนกตา่งๆในโรงพยาบาลนัน้ท าได้ดี

ไม่มีปัญหาใด ๆ การเตือนในส่วนของการขาดการเช่ือมตอ่หุ่นยนต์ก็ท าการแสดงผลของการท่ีไม่สามารถ

ตดิตอ่กบัศนูย์กลางข้อมลูได้ 
 

5.5 บทสรุปย่อย 

 

 โดยจากการทดสอบระบบน าทางโดยใช้แถบเส้นน าทางของหุ่นยนต์พบว่าสีของพืน้ผิวมีผลตอ่การ

สะท้อนของคล่ืนรังสีอินฟราเรดท่ีส่งไปในระดบัหนึ่งแตหุ่่นยนต์ก็ยงัคงท่ีจะสามารถเคล่ือนท่ีไปโดยไม่หลุด

ออกจากเส้นน าทางโดยความราบเรียบของการเคล่ือนท่ีต้องปรับพารามิเตอร์ของระบบควบคุมการ

เคล่ือนท่ีให้เหมาะสมกับสภาพแวดล้อมนัน้ ๆ อีกทัง้สภาพพืน้ผิวท่ีขรุขระ และลาดชัน จะมีผลต่อการ

เคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์บ้างในบางชว่ง แตหุ่น่ยนต์ก็ยงัรักษาสมดลุของระบบเอาไว้ได้ โดยระบบน าทางแบบนี ้

ก็ยงัมีข้อจ ากดัในหลาย ๆ เร่ืองเช่น ความเร็ว ความแม่นย า สภาพของพืน้ผิว ความยืดหยุ่นของระบบการ

เคล่ือนท่ี แตก็่ยงัเป็นระบบท่ีมีการตอบสนองตอ่การควบคมุได้ดี สว่นของรหสัข้อมลูเชิงภาพจะท าได้อย่างมี

ข้อจ ากดัเพราะความเร็วของภาพท่ีได้จากกล้องอาจจะยงัเร็วไม่เพียงพอแตท่ัง้นีก็้ขึน้อยู่กบัว่าความเร็วของ

หุน่ยนต์นัน้มากหรือน้อยซึ่งสิ่งท่ีท าให้ความเร็วของภาพช้าอนัเน่ืองมาจากการปรับชดเชยแสงโดยอตัโนมตั ิ

และซอฟท์แวร์ท่ีท าการถอดรหัสอาจจะเร็วไม่เพียงพอ ซึ่งถ้าเป็นการใช้โมดลูกล้องท่ีท าการอ่านค่ารหัส
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ข้อมูลเชิงภาพโดยเฉพาะจะท าได้อย่างเร็วมากกว่าเพราะเป็นการถอดรหสัทางด้านฮารด์แวร์ข้อมูลการ

ถอดรหสัจงึได้เร็วกวา่อาจจะท าให้ข้อจ ากดัความเร็วของหุ่นยนต์นัน้ลดลงได้  ส่วนปุ่ มหยดุฉกุเฉินและเสียง

เตือนนัน้จ าเป็นอย่างยิ่งในสภาพแวดล้อมท่ีท าการทดสอบในกรณีศึกษาเพราะผู้คนจ านวนมากเดินผ่าน

หุน่ยนต์และก็ไมรู้่วา่หุน่ยนต์ก าลงัท าอะไรอยู่หรือท างานผิดพลาดอะไร ส่วนของการน าบรรจภุณัฑ์เข้าชัน้ก็

ท าได้ด้วยดี แต่อาจจะต้องมีการฝึกผู้ ใช้ให้เรียน รู้กับระบบอย่างจริงจังและสามารถท่ีจะแก้ไขปัญหา

เบือ้งต้นได้ และสว่นของการติดตอ่ส่ือสารระหว่างหุ่นยนต์กบัศนูย์กลางข้อมลู ควรท่ีจะท าค านวณและวาง

จดุกระจายสญัญาณให้เหมาะสมเพ่ือระดบัและคณุภาพของสญัญาณจะได้ดี ซึ่งก็จะท าให้ระบบของการ

ติดต่อกับหุ่นยนต์นัน้มีเสถียรภาพมากขึน้ ส่วนของสภาพแวดล้อมท่ีใช้ในการทดสอบไม่ค่อยมีความ

แตกต่างกันมาก อาจจะมีแค่บุคคลรอบข้างท่ีมีจ านวนมากกว่าซึ่งอาจจะท าให้ต่างกัน แตก็่ยงัคงไม่ท าให้

การควบคมุระบบเกิดการเปล่ียนแปลงไปมาก 
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บทที่ 6  
การวเิคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ 
 
6.1 การวิเคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ของภาพรวมการส่งยาในกรณีศึกษา 
 

ปัจจุบันการใช้หุ่นยนต์ในงานด้านต่างๆ ในชีวิตประจ าวันมีจ านวนเพิ่มมากขึน้จะเห็นได้จาก
ภาพประกอบท่ี 6.2.1 ท่ีแสดงให้เห็นถึงจ านวนการใช้งานหุ่นยนต์ในอุตสหกรรมท่ีเพิ่มมากชึน้ในช่วงปี 
2011-2012 ในทวีปตา่ง และมีแนวโน้มเพิ่มสงูขึน้เร่ือยๆ ในปี 2013-2016   

 
ภาพประกอบที่ 6.1.1: อปุทานประจ าปี [1] 

 
 ทวีปเอเชียเป็นทวีปท่ีมีฐานการผลิตในทางอตุสาหกรรมอยา่งแพร่หลาย การใช้หุ่นยนต์เข้ามาชว่ย
ในการเพิ่มผลผลิตก็มีมากขึน้ แตใ่นบทบาทของหุน่ยนต์ทางด้านการแพทย์และโลจิสตกิส์ยงัไมไ่ด้รับความ
นิยมมากนกัดงัภาพประกอบท่ี 6.2.2 
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ภาพประกอบที่ 6.2.2: แสดงการใช้หุน่ยนต์ในด้านอ่ืนๆ [1] 
 

 ในกระบวนการทางโลจิสติกส์เป็นการเคล่ือนท่ีอย่างมีคณุคา่ เพ่ือให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุด ช่วย
อ านวยความสะดวกจากข้อมลูการสัง่ยาพบวา่มีการสัง่ยาจากคลงัยาเป็นจ านวนมาก ซึ่งกว่า 89% เป็นการ
สัง่ยาท่ีมาจากแผนกจา่ยยาทัง้สิน้ นอกนัน้เป็นการสัง่จากแผนกอ่ืน ในปริมาณท่ีน้อยมากเม่ือเทียบกบัห้อง
จา่ยยาดงัภาพประกอบท่ี 6.2.3 

       
ภาพประกอบที่ 6.2.3: อตัราการใช้ยาในศนูย์การแพทย์ 

ข้อได้เปรียบของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ(AGV Robot) ทางเทคนิค 
(1) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) สามารถเคล่ือนท่ีได้อย่างได้

ประมาณ 3 กิโลเมตร โดยไมมี่การหยดุพกั ด้วยความเร็วคงท่ี 

Phamacy 
Division89.33 



 
 

77 
 

(2) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) ใช้พลงังานไฟฟ้า ประมาณ 2 
บาทตอ่การชาร์ตเตม็ท่ี 

(3) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (AGV Robot)มีการเช่ือมต่อกับระบบ
สารสนเทศอยูต่ลอดเวลาท าให้บรรจภุณัฑ์ถกูท าการติดตามอยู่ตลอดเวลา 

(4) หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) ท างานตามหน้าท่ีท่ีระบบและ
แผนเส้นทางท่ีเตรียมไว้ ดงันัน้ถ้าแผนการเดนิทางท่ีดีก็จะท าให้หุน่ยนต์ท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพเต็มท่ี 
และลดภาระงานท่ีไมจ่ าเป็นท่ีมีเจ้าหน้าผู้ปฏิบตังิานอีกด้วย 

    จากข้อดีดงัท่ีได้ยกตวัอย่างมาขัน้ต้น แสดงให้เห็นว่า หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถี
อัตโนมัติ (AGV Robot) สามารถท างานบางอย่างแทนมนุษย์ได้เป็นอย่างดี และมีประสิทธิภาพมาก
เน่ืองจากหุน่ยนต์ถกูควบคมุด้วยตรรกะท่ีตัง้ไว้แล้วไมส่ามารถท างานนอกเหนือค าสัง่ท่ีใสไ่ว้ในระบบ 

 
ข้อดีทางด้านโลจิสตดิส์ของหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ(AGV Robot)   
(1) ต้นทนุในด้านพลงังานตอ่ระยะทางน้อย 
(2) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) สามารถส่งบรรจุภัณฑ์ได้

ตลอดเวลา 
(3) หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) สามารถท าให้ประหยดัเวลา

ท่ีเสียไปจากการเดนิทาง เน่ืองจากเวลาก็ถือเป็นต้นทนุอีกชนิดอีกด้วย 
(4) เม่ือหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) สามารถเคล่ือนท่ีได้ไกล 

แสดงวา่สง่ของได้หลายท่ี และสามารถรับบรรจภุณัฑ์อ่ืนกลบัมาด้วยเป็นการได้ประโยชน์ 
(5) หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) สามารถขนส่งบรรจภุณัฑ์ได้

ทุกวนั ดงันัน้จึงแก้ปัญหาการนัดรับของของคลังยา เน่ืองจากมีหุ่นยนต์สามารถไปส่งเม่ือไหร่ก้อได้ตาม
ค าสัง่ 

ผลการทดสอบขัน้ต้นพบว่าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV Robot) 
สามารถแก้ปัญหาทางโลจิสติกส์ในโรงพยาบาลได้เป็นอย่างดี และยงัตอ่ยอดไปในงานโลจิสติดส์อ่ืนๆ ใน
โรงพยาบาลได้อีกด้วย เชน่ การขนสง่เคร่ืองมือ อปุกรณ์ เวชภณัฑ์ อาหาร ในโรงพยาบาลเป็นต้น 

 
6.2 การวิเคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ในการใช้หุ่นยนต์น าส่งยาในกรณีศึกษา 
 
 ผลการทดลองระบบจัดส่งยาด้วยหุ่นยนต์เคล่ือนอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (AGV 
Robot) ท่ีในศนูย์การแพทย์กาญจนาฯ เม่ือน ามาวิเคราะห์ในเชิงโลจิสติกส์แล้ว พบว่า ความสามารถโดย
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เฉล่ียของหุน่ยนต์ฯ อยูท่ี่ 6 รอบตอ่วนั (เม่ือคดิเส้นทางท่ีไกลท่ีสดุ) โดยหุน่ยนต์ 1 ตวัสามารถ ขนถ่ายยาโดย
เฉล่ียได้ 648 หนว่ยตอ่วนั (36 บรรจภุณัฑ์ยาขนาด A และ 36 บรรจภุณัฑ์ยาขนาด B)  

จากค่าเฉล่ียของปริมาณความต้องการใช้ยาของแผนกต่างๆ ในศนูย์การแพทย์กาญจนาฯ ระบบ
จดัสง่ยาด้วยหุน่ยนต์ฯ ท่ีศนูย์การแพทย์ฯ ควรจะมีหุ่นยนต์อย่างน้อย 1.3 ตวั หรือ 2 ตวั (คิดจากอตัราส่วน
ระหวา่ง คา่ความต้องการของยาโดยเฉล่ียในแตล่ะวนัของศนูย์การแพทยฯ กบั ความสามารถในการขนถ่าย
ยาและให้บริการสงูสดุของหุน่ยนต์ฯ) อยา่งไรก็ดีเน่ืองจากการใช้ยาของศนูย์การแพทย์ฯ มีคา่เบี่ยงเบนและ
ความแปรปรวนสูง จึงเป็นเหตใุห้มีปัจจยัในการพยากรณ์ส าหรับการใช้ยาจ านวนมากท่ีอาจจะมีผล อาทิ
เช่น การใช้ยาโดยเฉล่ีย ความต้องการยาตามโรคท่ีเกิดตามฤดูกาลท่ีเปล่ียนไป นอกจากนี ้ยังมีความ
แปรปรวนจากการระบาดของโรคบางประเภทท่ีจ าเป็นต้องใช้ยารักษาอาการเบือ้งต้นประเภทเดียวกบัยาท่ี
ใช้อ้างอิงส าหรับการวิเคราะห์ผลเชิงโลจิสตกิส์ ซึง่จะไปกระทบตอ่ความต้องการยา ณ ชว่งเวลานัน้ๆ  

อย่างไรก็ตาม ตามข้อมูลเชิงสถิติท่ีได้จากการทดสอบเบือ้งต้นในกรณีศกึษานี ้ควรให้บริการด้วย
หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิ2 ตวั ซึง่ข้อได้เปรียบของการเพิ่มหุ่นยนต์น าส่งยาเป็น 
2 ตวั คือ ความต่อเน่ืองของระบบในการขนถ่ายยาในช่วงเวลาท าการ (8.00 – 16.00 น.) สงูขึน้ อีกทัง้ยงั
เป็นการเตรียมความพร้อม ในกรณีท่ีเกิดหุ่นยนต์ตวัใดตวัหนึ่งขดัข้อง นอกจากนี ้การเพิ่มหุ่นยนต์ในการ
ท างานจากเดิม 1 ตวัเป็น 2 ตวั ท าให้เพิ่มเส้นทางการบริการท่ีหลากหลาย เตรียมพร้อมส าห รับการขยาย
การให้บริการให้ทัว่ถึง และยงัชว่ยเพิ่มประสิทธิภาพในการสง่ยาได้มากขึน้ท าให้มีความยืดหยุ่นในการส่งยา
สงูขึน้  
 
6.3 บทสรุปย่อย 

 

ในบทนีก้ล่าวถึงภาพรวมและการวิเคราะห์เชิงโลจิสติกส์ของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา ซึ่งใช้

หลกัการและทฤษฎีต่างๆ เข้ามาแก้ไขปัญหาทางด้านการขนส่งบรรจุภัณฑ์ในคลังยา ปัญหาการจัดการ

ทรัพยากรในคลงัยา ตลอดจนปัญหาการเกิดข้อผิดพลาดของการจดัเก็บยาในคลงัยา เป็นต้น  การน าผล

การทดลองมาวิเคราะห์ครัง้นี ้เราใช้โมเดลหรือสถานท่ีท าการทดลองเพ่ือเก็บข้อมูล ณ ศูนย์การแพทย์

กาญจนาภิเษก มหาวิทยาลยัมหิดล เพราะเป็นสถานพยาบาลท่ีจ านวนของผู้ ป่วยนอกมากกว่า จ านวน

ผู้ ป่วยในอยา่งมาก ท าให้เห็นถึงการแตกตา่งของการไหลของยาหรือบรรจภุณัฑ์อย่างชดัเจน ในแตล่ะกรณี

ของการค้นคว้า วิจยั จะผ่านการวิเคราะห์และเก็บข้อมลูล่วงหน้ามาก่อนทัง้สิน้ เพ่ือน ามาแจกแจง สรุปให้

เห็นถึงข้อดี-ข้อเสียของโอกาสท่ีอาจจะเกิดขึน้ภายหลงัจากการตดัสินใจออกแบบและติดตัง้ระบบ  
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จากผลการเก็บข้อมูลดงักล่าวข้างต้น ได้น ามาท าการออกแบบและติดตัง้ระบบ พบว่า ในแต่ละ

ขัน้ตอน บรรลุผลตามเป้าประสงค์ไปได้ด้วยดี นอกจากนีใ้นแต่ละขัน้ตอนยังสามารถลดระยะเวลาการ

ปฏิบตังิานของเจ้าหน้าท่ีได้อย่างดี ยิ่งไปกว่านัน้ระบบดงักล่าวยงัเพิ่มประสิทธิภาพการท างาน ซึ่ งสามารถ

ประเมินได้จากประสิทธิภาพของระบบการแจกจา่ยยาท่ียงัคงเดมิ แตจ่ านวนภาระงานของเจ้าหน้าท่ีท่ีได้รับ

มอบหมายต่างๆท าส าเร็จเพิ่มมากขึน้ นั่นหมายความว่า เจ้าหน้าท่ีมีเวลาในการบริหารงาน และบริหาร

ทรัพยากรของตนเอง  

ด้วยความหมายเชิงลึกของระบบโลจิสติกส์ กล่าวถึง  การบริการทรัพยากรสินค้าคงคลัง ให้

เพียงพอเพียงพอตอ่ความต้องการในเวลาท่ีเหมาะสม ดงันัน้  เราสามารถน าแขนกลหุน่ยนต์เข้ามาแทนทีใน

ส่วนท่ีไม่จ าเป็น และเคล่ือนย้ายก าลังคน หรือเคล่ือนย้ายทรัพยากรเวลา เพ่ือไปด าเนินการและเพิ่ม

ประสิทธิภาพงานด้านอ่ืนๆ  

การน าเอาแขนกลหุน่ยนต์ ระบบตวัรับรู้ และชัน้ใสย่า ตลอดจนระบบอจัฉริยะอ่ืนๆ เข้ามาประกอบ

ช่วย เสมือนเป็นส่วนหนึ่งของระบบเดิมนัน้ เปรียบเสมือนตัวเร่ง ท่ีจะช่วยให้ระบบด าเนินไปอย่างมี

ประสิทธิภาพ ทัง้นีย้ังช่วยในเร่ืองของการขนส่งสินค้าท่ีถูกต้อง ปลอดภัย ซึ่งเป็นกุญแจส าคญัของการ

ด าเนินการในโรงพยาบาล และเป็นหวัใจท่ีไมอ่าจปฏิเสธได้ของการด าเนินงานทางด้านสขุภาพ  

 

6.4 เอกสารอ้างอิงของงานวิจัย 
 

[1] IFR : International Federation of Robotics 
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บทที่ 7 

บทสรุป 

 
7.1 ภาพรวมระบบหุ่นยนต์น าส่งยา 

 

คณะวิจยัได้เสนอแนวคิดการใช้ เทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัิเชิงอตุสาหกรรม คือ ระบบ

ขนส่งยาโดยการใช้ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (Automatic 

Guided Vehicle – AGV) เพ่ือการน าสง่ยาจาก คลงัยาไปยงัห้องจ่ายยาย่อยตามจดุตา่งๆ ของโรงพยาบาล 

เพ่ือเพิ่มความเป็นอัตโนมัติในกระบวนการล าเลียงยา และลดจ านวนบุคลากร ลดเวลา รวมถึงความ

ผิดพลาดท่ีอาจเกิดจากมนษุย์ได้ คณะวิจยัได้ออกแบบและพฒันาระบบตา่งๆ ดงันี ้

 

ส่วนที่ 1 บริเวณส่วนบนของหุ่นยนต์ คือส่วนของการควบคุม 

(1) การอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้น  

อปุกรณ์ตรวจวดัข้อมลูเชิงเส้นจะถกูติดตัง้บริเวณด้านบนของหุ่นยนต์ เพ่ือตรวจวดัรหสัข้อมูลของ

ผู้ใช้งาน ซึง่สามารถแสดงผลได้ 2 สถานะ คือ 1. สามารถอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้น โดยตวัรับรู้ชนิดอินฟราเรด

จะแสดงแสงสีแดงผ่านทางหลอดแสดงผลทางด้านหลงัของตวัรับรู้ชนิดอินฟราเรด และแสดงผลผ่านทาง

จอภาพ 2. ไม่สามารถอ่านรหัสข้อมูลเชิงเส้น โดยตวัรับรู้ชนิดอินฟราเรดจะไม่แสดงแสงสีแดงผ่านทาง

หลอดแสดงผลทางด้านหลงัของตวัรับรู้ชนิดอินฟราเรด และแสดงผลผา่นทางจอภาพ 

(2) หน้าจอแสดงผลของสว่นตดิตอ่ประสานงาน  

หน้าจอแสดงผลเป็นจอภาพขนาด 8 นิว้ ท่ีชุดแผงหน้าปัดควบคุม ซึ่งจะท าหน้าท่ีแสดงผลการ

ท างานตา่งๆ เพ่ือตดิตอ่กบัผู้ใช้งาน ซึง่จะเป็นจอระบบสมัผสั 

(3) การเตือนและการตดิตอ่ส่ือสาร  
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การเตือนจะเกิดขึน้ในขณะท่ีมีเหตุการณ์เกิดขึน้กับตัวหุ่นยนต์ เช่น เม่ือมีวัตถุกีดขวางทางเดิน 

ระบบก็จะแสดงการเตือนเกิดขึน้  โดยการออกแบบ จะติดสัญญาณหลอดไฟด้านบนของตัวหุ่นยนต์ 

นอกจากนีย้งัมีเสียงด้วย โดยการแสดงผลทางหลอดไฟแบ่งออกเป็น 2 สถานะ คือ 1. เม่ือหุ่นยนต์ก าลัง

ท างานและสามารถติดต่อกับระบบควบคุมศูนย์กลางได้จะแสดงสถานะไฟสีเขียว 2. เม่ือหุ่นยนต์หยุด

ท างานหรือไมส่ามารถตดิตอ่กบัระบบควบคมุศนูย์กลางได้จะแสดงสถานะไฟสีส้ม 

 

ส่วนที่ 2 บริเวณส่วนกลางของหุ่นยนต์ คือส่วนของการเก็บยา 

(1) การควบคมุเปิด-ปิดประตชูัน้วางบรรจภุณัฑ์ในแตล่ะชัน้  

คณะวิจยัได้ออกแบบให้ระบบการเปิด-ปิดประตูในแต่ละชัน้วางบรรจุภัณฑ์มีความเป็นอจัฉริยะ 

โดยจะท าการติดตัง้อุปกรณ์ตรวจวดัไว้ ท าให้ประตชูัน้วางบรรจุภัณฑ์สามารถท างานได้โดยอตัโนมตัิ ซึ่ง

ระบบจะมีความสมัพนัธ์กบัการอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้นท่ีอยูใ่นสว่นท่ี 2 

(2) การระบตุ าแหนง่การวางบรรจภุณัฑ์  

เม่ือประตชูัน้วางบรรจุภัณฑ์ถูกเปิดออก ระบบจะมีความอจัฉริยะ โดยสามารถแจ้งต าแหน่งของ

บรรจภุณัฑ์ท่ีต้องการน าสง่ยา โดยแสดงผลผ่านหลอดไฟแสดงผลสีเขียว ติดตัง้ไว้ทางด้านบนซ้ายในแตล่ะ

ชอ่งท่ีใช้ในการเก็บบรรจภุณัฑ์  

 

ส่วนที่ 3 บริเวณส่วนล่างของหุ่นยนต์ คือส่วนของการขับเคล่ือน 

(1) การเคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตั ิ 

คณะวิจยัได้ออกแบบระบบให้มีความเป็นอตัโนมตัิ โดยหุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีตามเส้นทาง จากการ

ตรวจวดัและประมวลผลจากอุปกรณ์ตรวจวดั ซึ่งอปุกรณ์ดงักล่าวจะถกูติดตัง้บริเวณส่วนฐานของหุ่นยนต์ 

ท่ีติดอยู่บนพืน้ระนาบแนวเดียวกับท่ีการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์จะท าการเคล่ือนท่ีไปตามเส้นทางท่ี

ก าหนด ระบบอตัโนมตัิของหุ่นยนต์สามารถท างานได้โดย ปรับสวิทช์เลือกระบบการท างานให้ไปอยู่ท่ี 

AUTO โดยการหมุนไปทางซ้ายด้วยมือหลังจากนัน้ก็ท าการกดปุ่ มสีเขียวเพ่ือเร่ิมต้นการเคล่ือนท่ีแบบ

อตัโนมตั ิหุน่ยนต์ก็จะท าการเคล่ือนท่ีไปตามเส้นท่ีใช้ในการน าทางสีด า 

(2) การเคล่ือนท่ีแบบกึ่งอตัโนมตั ิ 

นอกจากระบบอตัโนมัติแล้วคณะวิจยัได้ออกแบบและพฒันาระบบให้สามารถร่วมกับมนุษย์ได้

เช่นเดียวกัน โดยระบบนีจ้ะใช้ควบคมุหุ่นยนต์ด้วยมือ ผ่านทางคนัโยกท่ีใช้ควบคุมทิศทาง ผ่านทางแผง
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หน้าปัดควบคมุทางด้านขวามือของผู้ควบคมุ ผู้ควบคมุจะต้องปรับระบบการท างานให้ไปอยู่ท่ี MANUAL 

โดยการหมนุไปทางขวาด้วยมือหลงัจากนัน้ก็ท าการกดปุ่ มสีเขียวเพ่ือเร่ิมต้นการเคล่ือนท่ีแบบ 

(3) การตดัสินใจหรือการตรวจสอบความถกูต้องของเส้นทางการเคล่ือนท่ี   

ในเส้นทางการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์จะติดข้อมูลเชิงภาพด้วย เพ่ือเป็นตวัช่วยในการตรวจสอบ

ความถกูต้องของเส้นทาง ซึง่จะตดิตัง้อยูท่ี่ต าแหนง่ทางด้านข้างของแถบเส้นท่ีใช้ในการน าทางหุ่นยนต์ โดย

การทดสอบจะท าได้โดยการเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์ให้พืน้ท่ีของกล้องทับอยู่ในต าแหน่ง ข้อมูลเชิงภาพและเม่ือ

ข้อมูลเชิงภาพอยู่ในพืน้ท่ีของกล้อง หุ่นยนต์ก็จะถอดรหัสข้อมูลเชิงภาพเพ่ือแสดงเป็นข้อความผ่านทาง

จอภาพ 

 ทัง้นีจ้ะเห็นว่าระบบหุ่นยนต์ฯ ดงักล่าวจะประกอบไปด้วย เครือข่ายของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอตัโนมตัิ

หลายตวั เพ่ือท างานร่วมกัน ระบบตรวจสอบความแม่นย าและถูกต้องของต าแหน่งของหุ่นยนต์ ระบบ

ความปลอดภัยของหุ่นยนต์ในการท างานบนทางเดินทัว่ไปร่วมกับบุคลากรและคนไข้ เป็นต้น ทัง้นีร้ะบบ

หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีฯ ดงักลา่ว จะเสริมสร้างการท างานเชิงโลจิสตกิส์ยาในโรงพยาบาลให้มีประสิทธิภาพสงูสดุ 

รวมไปถึงโอกาสเชิงพาณิชย์ตอ่ไป 

 

7.2 ผลกระทบการใช้หุ่นยนต์น าส่งยา 

 

 การน าหุ่นยนต์มาใช้ในงานโลจิสติกส์ในโรงพยาบาลสามารถเข้ามาช่วยแก้ปัญหาความต้องการ

ด้านแรงงานท่ีต้องการทักษะสูง ช่วยลดต้นทุนจากการจ้างแรงงานซึ่งมีผลกระทบโดยตรงกับทกัษะ ถ้า

แรงงานมีทกัษะสูงก็จะส่งผลให้ต้นทุนในการจ้างแรงงานสูงตามไปด้วย ลดปัญหาการขาดแคลนแรงงาน 

อนัเน่ืองมาจากพนกังานลาหยดุพกั ลดปัญหาหรือผลกระทบด้านการส่ือสารท่ีเกิดจากการเข้าใจไม่ตรงกนั

อนัเน่ืองมาจากปัญหาท่ีตวับคุคล หุน่ยนต์ยงัชว่ยให้ระบบจา่ยยามีความคลอ่งตวัมากยิ่งขึน้  

นอกจากสามารถได้ตามเวลาท่ีก าหนดแล้ว ยังสามารถเร่งเวลาให้สามารถท างานได้เร็วยิ่งขึน้ 

ส่งผลให้ปัญหาการคั่งค้างของยาในสถานท่ีใดสถานท่ีหนึ่งลดลง หุ่นยนต์สามารถท างานได้บ่อยครัง้ 

ตลอดเวลาโดยไมเ่บื่อหนา่ย ไมจ่ ากดั มีสภาพคงทน แข็งแรง ไมมี่ปัญหาด้านสขุภาพหรือความเม่ือยล้าจาก

การท างานซ า้ๆ ซึ่งเกินขอบเขตการท างาน และข้อเป็นข้อจ ากัดของมนุษย์ เกินท่ีมนุษย์จะท าไหว ปกติ

มนษุย์ก็สามารถท างานได้ทุกอย่างแต่ข้อจ ากัดของมนษุย์นัน้ไม่สามารถท างาน ได้อย่างตอ่เน่ืองยาวนาน

จะเกิดความเหน็ดเหน่ือยเม่ือยล้าจงึต้องมีการพกัผอ่น ท างานได้โดยไมมี่วนัหยดุ 
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นอกจากนีหุ้่นยนต์ยังมีความสามารถในด้านความแม่นย าและความถูกต้องมากว่ามนุษย์                          
อันเน่ืองมาจากการควบคุมโดยระบบคอมพิวเตอร์ ซึ่งท าให้สามารถก าหนดขอบเขต ข้อจ ากัด ในการ
ท างานได้ ท าให้มีประสิทธิในการท างานสงู มีการประมวลท่ีรวดเร็ว การประมวลผลโดยคอมพิวเตอร์ท าให้
หุ่นยนต์มีความฉลาด สามารถแก้ปัญหาได้ด้วยตัวเอง แต่อยู่ในขอบเขตท่ีจ ากัด ถ้าไม่มีมนุษย์เข้ามา
เก่ียวข้อง เช่น ในการจัดการ การป้อนค าสั่ง  สั่งการ การควบคุมกระบวนการ ฯลฯ เม่ือเกิดปัญหาขึน้ 
คอมพิวเตอร์จะเป็นตวักลางในการรับรู้ ท าความเข้าใจในระบบตรวจจับต่าง ๆ หรือการป้อนข้อมูลโดย
มนุษย์ น าข้อมลูท่ีได้เหล่านัน้ เก็บท่ีหน่วยเก็บข้อมลู และท าการประมวลผลข้อมลูท่ีได้ เพ่ือท่ีจะไปสัง่การ
อปุกรณ์ หรือระบบตา่ง ๆ ให้ท างาน 

ตวัหุน่ยนต์มีความเป็นอตัโนมตั ิคือสามารถท างานได้ด้วยตวัของมนัเอง มีอิสระในการท างาน โดย
ปราศจากการควบคุมของมนุษย์ มันมีโปรแกรมท่ีป้อนไว้ในหน่วยความจ าของหุ่นยนต์ ท่ีสามารถท าให้
ท างานได้ และเม่ือเจออุปสรรคกีดขวางการเคล่ือนท่ี ก็สามารถหลบหลีกหรือแก้ปัญหาได้ โดยอาศัย
อุปกรณ์ตรวจจบัสิ่งกีดขวางท่ีจะส่งสญัญาณออกไปตรวจสอบพืน้ท่ีท่ีหุ่นยนต์ก าลังจะเคล่ือนท่ีผ่าน โดย 
โปรแกรมของหุน่ยนต์จะอา่นสญัญาณท่ีตรวจสอบได้และบอกลกัษณะของพืน้ท่ีด้านหน้าหุ่นยนต์ฯ ในกรณี
ท่ีมีสิ่งกีดขวาง โปรแกรมจะท าการค านวณเส้นทางการเคล่ือนท่ีส าหรับหลบสิ่งกีดขวางนัน้ และท าการเลีย้ว
หลบหลีกสิ่งกีดขวางนัน้ และเคล่ือนท่ีตอ่ไปอีกครัง้จนถึงแผนกท่ีต้องน าสง่บรรจภุณัฑ์ยา  

จะเห็นได้ว่าหุ่นยนต์มีประสิทธิภาพในการท างานค่อนข้างสูงไม่มีข้อจ ากัดทางด้านการท างาน 

สามารถท างานได้ตามการออกแบบไว้ ไม่มีผลตอ่ความเม่ือยล้า และความเจ็บป่วย หรือว่าสภาพจิตใจใน

การท างาน ท าให้เห็นได้วา่การใช้ยานน าวิถีอตัโนมตัิมาใช้ในงานท่ีมีการท างานเป็นประจ าซ า้กนัทกุวนัและ

มีคาบเวลาในการท างานเฉพาะเจาะจง สามารถช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการท างานด้านการขนส่งใน

โรงพยาบาลได้ 

 ทัง้นีก้ารใช้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัจฉริยะประเภทยานน าวิถีอัตโนมัติ (AGV Robot) น าส่งยา และ

หลกัการในการคดัแยกและแจกจา่ยยาดงัท่ีได้กลา่วโดยละเอียดมาแล้วนี ้สามารถน ามาพฒันาตอ่ยอดเพ่ือ

เพิ่มประสิทธิภาพการท างานและเป็นแนวทางการวิจยัตอ่ไป เพ่ือน ามาใช้เป็นหุ่นยนต์บริการ และหุ่นยนต์ท่ี

ใช้เฉพาะในหนว่ยบริการ (Ward) ตา่งๆ ในโรงพยาบาลได้อีกด้วย 
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ภาคผนวก 

1. วัตถุประสงค์และผลการด าเนินงาน 

วัตถุประสงค์ ผลการด าเนินงาน 
1. เพ่ือศกึษากระบวนการล าเลียงยาและ

เวชภณัฑ์ วิเคราะห์ถึงเวลาและ
ประสิทธิภาพการท างานของบคุลากร
ในแตล่ะกระบวนการ เพ่ือการน า
หุน่ยนต์ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ 
เข้าไปชว่ยเหลือหรือแก้ไขได้อยา่ง
เฉพาะเจาะจง 

1. ได้ศกึษากระบวนการล าเลียงยาและ
เวชภณัฑ์ วิเคราะห์ถึงเวลาและ
ประสิทธิภาพการท างานของบคุลากร
ในแตล่ะกระบวนการ เพ่ือการน า
หุน่ยนต์ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ 
เข้าไปชว่ยเหลือหรือแก้ไขได้อยา่ง
เฉพาะเจาะจง 

2. เพ่ือศกึษาความเหมาะสมของการใช้
ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภท 
ยานน าวิถีอตัโนมตั ิ(Automatic 
Guided Vehicle – AGV) ในการโลจิ
สตกิส์ยาในโรงพยาบาล 

2. ได้ศกึษาความเหมาะสมของการใช้
ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ
ประเภท ยานน าวิถีอตัโนมตั ิ
(Automatic Guided Vehicle – AGV) 
ในการโลจิสตกิส์ยาในโรงพยาบาล 

3. เพ่ือพฒันาเครือขา่ยการท างานของ
หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอตัโนมตัเิพ่ือการโลจิ
สตกิส์ยาในโรงพยาบาล จากคลงัยา 
ไปสูห้่องจา่ยยาย่อย 

3. ได้พฒันาเครือขา่ยการท างานของ
หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอตัโนมตัเิพ่ือการโลจิ
สตกิส์ยาในโรงพยาบาล จากคลงัยา 
ไปสูห้่องจา่ยยาย่อย 

4. เพ่ือพฒันาสร้างหุน่ยนต์เคล่ือนท่ี
อจัฉริยะต้นแบบเพ่ือน าสง่ยาในระบบ
เครือข่ายการท างานโลจิสติกส์ยาใน
โรงพยาบาลโดยเน้นเร่ืองความ
ปลอดภยัในการท างานบนทางเดนิ
ร่วมกบับคุลากรและคนไข้ใน
โรงพยาบาล 

4. ได้พฒันาสร้างหุน่ยนต์เคล่ือนท่ี
อจัฉริยะต้นแบบเพ่ือน าสง่ยาในระบบ
เครือข่ายการท างานโลจิสติกส์ยาใน
โรงพยาบาลโดยเน้นเร่ืองความ
ปลอดภยัในการท างานบนทางเดนิ
ร่วมกบับคุลากรและคนไข้ใน
โรงพยาบาล 
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2. แผนการด าเนินงาน 

X = กิจกรรมท่ีเสนอตามแผน                           = กิจกรรมท่ีเกิดขึน้จริง 

กิจกรรม เดือน หมายเหตุ 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15  

1ศกึษาและวิเคราะห์ความเป็นไปได้

ของโครงการ 

X 

 

X 

 

X 

 
         

    

2วิจัยและพัฒนาหุ่นยนต์เคลื่อนที่

อจัฉริยะต้นแบบฯ 
            

    

-การออกแบบหุน่ยนต์ต้นแบบ  

 
X 

 

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 
      

   ได้รับ

งบประมาณ

ลา่ช้า 

-การสร้างและประกอบ  

   X X X 

 

X 

 

X X X   

   ประสบปัญหาใน

การเบิกจ่ายเงิน 

3ปรับปรุงสภาพแวดล้อม 
      

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 
  

   ขอขยายเวลา 

4ทดสอบในสภาพแวดล้อม 
        

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 

   ขอขยายเวลา 

 

 

3. ตารางเปรียบเทียบ Output 

Output ในกรณีลา่ช้า (ผลส าเร็จไมถ่ึง 100%) ให้
ทา่นระบสุาเหตแุละการแก้ไขท่ีทา่น
ด าเนินการ 

กิจกรรมในข้อเสนอโครงการ ผลส าเร็จ 
(%) 

1. กระบวนการล าเลียงยาและเวชภณัฑ์ 
โดยการใช้ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ี
อจัฉริยะ 

100 % - 

2. หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะต้นแบบฯ เพื่อ
งานโลจิสตกิส์ยา 

100 % - 
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