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การน าทางด้วยป้าย QR Code ของรถขนส่งอตัโนมตั ิภายในคลงัสินค้า 
 

QR CODE NAVIGATION FOR THE AUTOMATIC TRANSPORT VEHICLE 
INSIDE WAREHOUSES 

 
 

ปริญญา บูรณ์เจริญ1 
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บทคดัย่อ 
 งานวิจยัน้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อพฒันาต้นแบบรถขนส่งอตัโนมติัหรือโรบอทส าหรับรับส่งสินค้า
ภายในคลงัสินคา้ โดยน าชุดประกอบรถยนต์ขนาดเล็กมาพฒันาต่อยอดเป็นรถรับส่งสินคา้แบบอตัโนมติั
และสร้างการน าทางดว้ยป้าย QR Code เพื่อสนบัสนุนการเดินทางให้เป็นไปอยา่งถูกตอ้งและปลอดภยั อีก
ทั้งมีการก าหนดสภาพแวดลอ้มท่ีเก่ียวขอ้ง เช่น สัญญาณการหยุด  สัญญาณการเล้ียว  และป้ายบอกทาง โดย
มีการก าหนดการใชง้านทรัพยากรท่ีเก่ียวขอ้ง เช่น มอเตอร์ขนาดเล็ก  เซ็นเซอร์อินฟราเรด  เซ็นเซอร์อลัตรา-
โซนิกส์  บอร์ด Raspberry Pi  และ กลอ้งเวบ็แคม รวมไปถึง ระบบฐานขอ้มูล  กระบวนการตรวจจบั  และ
การควบคุมทิศทางการใชเ้ส้นทาง 
 ผลการวจิยัพบวา่ รถขนส่งอตัโนมติัหรือโรบอท สามารถเดินทางน าส่งสินคา้ไดอ้ยา่งอตัโนมติั โดย
อาศยัทรัพยากรและสภาพแวดลอ้มท่ีก าหนดข้ึนไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ จึงสามารถเดินทางตามทิศทางได้
อยา่งถูกตอ้งและปลอดภยั    

 
ค าส าคัญ:  โรบอท  รถขนส่งอตัโนมติั  ระบบฝังตวั  ราสเบอร์ร่ีพาย   
 

ABSTRACT 
 This research aims to develop a prototype of an automatic transport vehicle or robot for transport 
within a warehouse. They took a small car assembly to develop into an automatic cargo shuttle and created 
a navigation system with QR Code labels to support traveling correctly and safely. Relevant environments 
such as stop signals, turn signals, and road signs. Using related resources such as a small motor, infrared 
sensor, ultrasonic sensor, Raspberry Pi board, and webcam. As well as a database system, detection process, 
and control of the direction of the route.  

                                                        
1 นกัศึกษาหลกัสูตรวศิวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต สาขาวศิวกรรมคอมพิวเตอร์ มหาวทิยาลยัธุรกิจบณัฑิตย ์ 
2 ท่ีปรึกษาสารนิพนธ์ 



วารสารบัณฑิตศึกษา มหาวทิยาลยัธุรกจิบัณฑิตย์ ปีที ่11 ฉบับที ่3 
 

191 
 

 The result showed that automatic transport vehicles or robots are able to automatically travel and 
Transport by relying on the resources and the environment that is determined efficiently. Therefore, they 
are able to travel in the direction correctly and safely. 
 
Keywords:  Robot, Automatic Transport Vehicle, Embedded System, Raspberry Pi 

 
1.  บทน า 
 คลงัสินคา้ เป็นพื้นท่ีส าหรับจดัเก็บสินคา้จ านวนมาก ซ่ึงตอ้งอาศยัแรงงานคนเป็นจ านวนมากในการ
ด าเนินกิจกรรมต่างๆ ภายในพื้นท่ี ซ่ึงอาจมีเคร่ืองจกัรเขา้มาช่วยอ านวยความสะดวก เช่น รถโฟลค์ลิฟท ์แต่
ยงัตอ้งอาศยัความช านาญของแรงงานในการใชง้านเคร่ืองจกัรเหล่านั้นเพิ่มเติม จึงท าใหเ้กิดค่าใชจ่้ายใหก้บั
ความช านาญของแรงงานและเคร่ืองจกัรเพิ่มข้ึน (Awasthi et al., 2019) ทั้งน้ีกิจกรรมภายในคลงัสินคา้ส่วน
ใหญ่ มกัเป็นกิจกรรมแบบซ ้ าเดิมทุกวนั เช่น การรับเขา้สินคา้ และการจ่ายสินคา้  

งานวิจยัน้ีมีวตัถุประสงค์ท่ีจะพฒันาตน้แบบรถขนส่งอตัโนมติัหรือโรบอทส าหรับรับส่งสินค้า
ภายในคลงัสินคา้ และสร้างการน าทางแบบอตัโนมติัใหก้บัโรบอท ดว้ยป้าย QR Code เพื่อจ าลองการใชง้าน
ทดแทนแรงงานคน โดยน าชุดประกอบรถยนต์ขนาดเล็กมาพฒันาและประยุกต์ เป็นโรบอทส าหรับรับส่ง
สินคา้และสร้างสภาพแวดลอ้มท่ีเก่ียวขอ้งเพื่อใชน้ าทางไปยงัพื้นท่ีต่างๆ ภายในคลงัสินคา้ไดอ้ยา่งถูกตอ้ง
และปลอดภยั  

แนวทางในการน าทางใหก้บัโรบอทดว้ยป้าย QR Code จากงานวจิยัท่ีผา่นมา มีดงัน้ี  
-  การก าหนดรูปแบบของการจดัวางหรือการหมุนเปล่ียนทิศทางของป้าย QR Code ท่ีแตกต่างกนั 

และก าหนดความหมายใหแ้ต่ละรูปแบบ เพื่อบอกทิศทางในการเดินทาง (Sneha et al., 2019)  
-  การจดัเก็บหรือบรรจุขอ้มูลทิศทางลงในป้าย QR Code โดยขอ้มูลจะประกอบดว้ยรหสัจ านวน 4 

ต าแหน่ง และก าหนดให้ต าแหน่งท่ี 1 เป็นขอ้มูลท่ีบอกทิศทางในการเดินทาง เช่น ก าหนดรหัสเป็น LA01 
เม่ือตรวจสอบขอ้มูลในต าแหน่งท่ี 1 จะพบวา่ เป็นตวั L ซ่ึงหมายถึง การเล้ียวซา้ย (Left) ดงันั้นทิศทางในการ
เดินทางต่อไป จะตอ้งท าการเล้ียวซา้ย (Suriyon et al., 2011) 

-  การบรรจุข้อมูลพิกัด X Y ของสถานท่ีลงในป้าย QR Code โดยระหว่างการเดินทางจะมีการ
จดัเก็บขอ้มูลพิกดัของสถานท่ีปลายทางและสถานท่ีท่ีผา่นมาล่าสุดไวอ้ยา่งต่อเน่ือง เม่ือถึงจุดท่ีตอ้งอ่านป้าย 
QR Code ในต าแหน่งปัจจุบนั ณ ขณะนั้น จะมีการน าขอ้มูล ซ่ึงเป็นพิกดัของต าแหน่งปัจจุบนัและขอ้มูลท่ี
จดัเก็บไวก่้อนหนา้ ไดแ้ก่ ขอ้มูลพิกดัของสถานท่ีในต าแหน่งปลายทางและต าแหน่งท่ีผา่นมาล่าสุด น ามาใช้
ในการค านวณหาระยะทางและทิศทางในการเดินทางต่อไป (Chawaphan et al., 2021) 
 

2.  การด าเนินการวจิัย 
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2.1  การวเิคราะห์และออกแบบโครงสร้างและอุปกรณ์ 
         โครงสร้างของตน้แบบท่ีน ามาพฒันาเป็นรถขนส่งอตัโนมติั เป็นชุดประกอบรถยนต์ขนาด
เล็ก ประกอบดว้ยชุดอุปกรณ์พื้นฐาน ไดแ้ก่ โครงของตวัรถหรือคชัซี  ลอ้รถ  และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
ขนาดเล็ก  จากนั้น จะมีการเพิ่มเติมอุปกรณ์ส าคญั ประกอบดว้ย บอร์ด Raspberry Pi รุ่น Zero  อุปกรณ์ควบคุม
แรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง  มิเตอร์วดัแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง  เซ็นเซอร์อินฟราเรด  เซ็นเซอร์อลัตราโซนิกส์  
กลอ้งเวบ็แคม  แบตเตอร่ี  และ โมดูลส าหรับขบัก าลงัไฟฟ้า โดยบอร์ด Raspberry Pi เป็นเสมือนศูนยก์ลางการ
ควบคุมอุปกรณ์ทั้งหมด และตอ้งติตตั้งระบบปฏิบติัการและแพค็เกจท่ีส าคญัลงในบอร์ด Raspberry Pi ร่วมดว้ย 
 2.2  การวิเคราะห์และออกแบบเส้นทาง ภายในคลงัสินค้า 

        เส้นทางส าหรับเดินทางตอ้งสามารถเขา้ถึงพื้นท่ีต่างๆ ภายในคลงัสินคา้ให้มากท่ีสุด เพื่อให้
ไดป้ระโยชน์สูงสุด โดยมีการก าหนดสภาพแวดลอ้มท่ีเก่ียวขอ้ง ไดแ้ก่ พื้นท่ีส าหรับจดัเก็บสินคา้  จุดส าหรับ
รับหรือส่งสินคา้  จุดส าหรับตรวจสอบต าแหน่งปัจจุบนัในขณะนั้น  และการจ ากดัทิศทางของแต่ละเส้นทาง 
โดยแต่ละจุด จะมีการติดป้าย QR Code ซ่ึงมีขอ้มูลของสถานท่ีนั้นจดัเก็บไว ้

 

 
ภาพที ่1  ผงัของเส้นทางส าหรับเดินทางของโรบอท ภายในคลงัสินคา้ 

 
 2.3  การก าหนดข้อมูลที่เกีย่วข้อง 

 2.3.1  ขอ้มูลสินคา้ คือ ขอ้มูลของรายการสินคา้ทั้งหมด 4 รายการ โดยก าหนดเป็นรหสัสินคา้ 
PD001, PD002, PD003 และ PD004  ซ่ึงมีบรรจุภณัฑท่ี์มีลกัษณะเป็นกล่องส่ีเหล่ียมและน ้าหนกั 250 มล. เท่ากนั  

 2.3.2  ขอ้มูลสถานี คือ ขอ้มูลของจุดต่างๆ บนเส้นทางภายในคลงัสินคา้ ตามภาพท่ี 1 ซ่ึงได้
ออกแบบไวใ้นขั้นตอนท่ี 2.2 ก่อนหนา้น้ี ซ่ึงจะเป็นจุดส าหรับหยุดการเดินทางเพื่อรับส่งสินคา้หรือตรวจสอบ
ต าแหน่งปัจจุบนัในขณะนั้น  

 2.3.3  ขอ้มูลการเดินทาง คือ รายละเอียดของเส้นทางในการน าส่งสินคา้แต่ละรายการ โดย
จดัท าเป็นตารางขอ้มูลเชิงสัมพนัธ์ เพื่อสนบัสนุนการเดินทางของโรบอทให้ด าเนินไปไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 

 

ตารางที ่1  ขอ้มูลการเดินทางเพื่อน าส่งสินคา้แต่ละรายการ 
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ล าดับ รหัสสินค้า พืน้ที่จัดเกบ็สินค้า สถานีปลายทาง สถานีทางผ่าน(ขาไป) สถานีทางผ่าน(ขากลับ) 

1 PD001 B1-R B1 S, A2, A1, B1 C1, C2, C3, B3, A3, Q, S 
2 PD002 B2-R B2 S, A2, B2 C2, C3, B3, A3, Q, S 
3 PD003 B3-L B3 S, A2, B2, C2, C3, B3 A3, Q, S 
4 PD004 B4-L B4 S, A2, A3, A4, B4 C4, C3, B3, A3, Q, S 

 
ตารางที ่2  ขอ้มูลทิศทางของการเดินทางจากต าแหน่งปัจจุบนัไปท่ีต าแหน่งปลายทาง 
 

ล าดับ สถานีปลายทาง สถานีปัจจุบัน สถานีก่อนหน้า ทิศทาง 

1 B1 S Q Right 
2 B1 A2 S Left 
3 B1 B1 A1 Stop 
4 S B1 A2 Go 
... … … … … 

 
2.4  การวเิคราะห์และออกแบบฐานข้อมูล 
 ฐานข้อมูล MySQL ถูกน ามาใช้งานและติดตั้งลงในบอร์ด Raspberry Pi เพื่อจดัเก็บข้อมูล

ทั้งหมดท่ีเก่ียวขอ้ง โดยโรบอทจะน ามาใชใ้นการตรวจสอบทิศทางในการเดินทางและบนัทึกประวติัการท างาน 
2.5  การก าหนดเกณฑ์และเง่ือนไขในการท างาน 
 2.5.1  ป้าย QR Code แบ่งออกเป็น 2 ประเภท คือ 1. ป้ายของสินคา้ และ 2. ป้ายของสถานี โดย

ทั้ง 2 ประเภท จะบรรจุขอ้มูลเป็นรหสัของสินคา้และสถานี โดยมีขนาดท่ีแตกต่างกนั ส่วนของป้ายสินคา้ จะติด
ท่ีบริเวณดา้นบนของบรรจุภณัฑ ์และส่วนป้ายของสถานี จะติดท่ีบนพื้นของเส้นทาง 

 

         
 

ภาพที ่2  ขนาดและการใชง้านป้าย QR Code บนบรรจุภณัฑ ์(ซา้ย) และบนพื้นถนน (ขวา) 
  
 2.5.2  เส้นทางหรือถนน คือ แนวเส้นตรงส าหรับใชใ้นควบคุมการเดินทางของโรบอท โดยใช้

เทปกาว PVC สีด า ติดบนพื้นเป็นแนวเส้นตรงตลอดเส้นทางท่ีใชใ้นการเดินทางภายในคลงัสินคา้ 
 2.5.3  เส้นหยุด คือ สัญญาณควบคุมท่ีก าหนดข้ึนมาเพื่อหยุดการเดินทางของโรบอท เพื่ออ่าน

ป้าย QR Code ของสถานี โดยลกัษณะของเส้นหยุดจะเป็นเส้นตรง ทึบ สีด า ขนาดความกวา้ง 1.8 ซม. และความ
ยาว 9 ซม. ติดอยูบ่นเส้นถนนในแนวตดัขวางกบัเส้นถนน โดยจะติดท่ีบริเวณก่อนถึงป้าย QR Code ของสถานี 



วารสารบัณฑิตศึกษา มหาวทิยาลยัธุรกจิบัณฑิตย์ ปีที ่11 ฉบับที ่3 
 

194 
 

โดยมีระยะห่างจากขอบป้าย QR Code เท่ากับ 5.3 ซม. ซ่ึงเป็นระยะท่ีกล้องเว็บแคมด้านหน้าของโรบอท 
สามารถจดัเก็บรายละเอียดของป้าย QR Code ไดอ้ยา่งครบถว้น 

 2.5.4  เส้นเล้ียว คือ สัญญาณควบคุมท่ีก าหนดข้ึนมาเพื่อควบคุมการเล้ียว โดยลกัษณะของเส้น
เล้ียวจะเหมือนกบัเส้นหยุด แต่จะอยูใ่กลก้บัป้าย QR Code ของสถานีมากกวา่  

 

 
 

ภาพที ่3  ต  าแหน่งและลกัษณะของเส้นหยุดและเส้นเล้ียว  
 
 2.5.5  การตรวจจบั คือ การเฝ้าระวงัอย่างต่อเน่ืองเพื่อควบคุมและด าเนินการตามท่ีก าหนด 

แบ่งออกเป็น 5 ประเภท คือ เส้นทาง  เส้นหยดุ/เส้นเล้ียว  ป้ายสถานี  ป้ายสินคา้ และส่ิงกีดขวาง 
   1)  การตรวจจบัเส้นทาง คือ การใชง้านเซ็นเซอร์อินฟราเรด ท่ีติดอยูบ่ริเวณดา้นหนา้
ของโรบอท จ านวน 3 ตวั เพื่อท าการตรวจบัเส้นทึบหรือเส้นทาง และมีการก าหนดเง่ือนไขในการตรวจสอบ  
อตัลกัษณ์ของขอ้มูลท่ีได้รับจากเซ็นเซอร์อย่างต่อเน่ือง โดยหากมีการตรวจพบเส้นทึบท่ีเซ็นเซอร์ตวักลาง 
แสดงวา่อยูบ่นเส้นทางท่ีถูกตอ้ง   

ภาพที ่4  ต  าแหน่งของเซ็นเซอร์อินฟราเรด ท่ีติดตั้งบริเวณดา้นหนา้ 
 

  2)  การตรวจจบัเส้นหยุดและเส้นเล้ียว คือ การใช้งานเซ็นเซอร์อินฟราเรด ท าการ
ตรวจจบัเส้นทึบ เหมือนการตรวจจบัเส้นทาง แต่มีขอ้แตกต่างตรงท่ีตอ้งตรวจพบเส้นทึบจากเซ็นเซอร์ทั้ง 3 ตวั
พร้อมกนั โดยการตรวจจบัของทั้ง 2 เส้นน้ี จะมีรูปแบบเหมือนกนั แตกต่างตรงท่ีการตรวจจบัเส้นเล้ียว จะ
เกิดข้ึนในภายหลงั หลงัจากท่ีออกจากเส้นหยดุแลว้  

  3)  การตรวจจบัป้ายสถานี คือ การตรวจจบัป้าย QR Code ท่ีติดบนพื้นถนน เพื่อใช้
ตรวจสอบต าแหน่งปัจจุบนัและคน้หาทิศทางในการเดินทางต่อไป โดยน าต าแหน่งของปัจจุบนั  ต าแหน่งของ
ปลายทาง  และต าแหน่งของสถานีท่ีผ่านมาล่าสุด ไปตรวจสอบทิศทางท่ีฐานขอ้มูล และจะไดรั้บขอ้มูลตอบ
กลบัมา ขั้นตอนน้ีจะเกิดข้ึนหลงัจากตรวจพบเส้นหยดุ โดยในกระบวนการตรวจจบั แบ่งเป็น 3 ขั้นตอน คือ การ
ถ่ายภาพ  การถอดรหสัขอ้มูล และ การตรวจสอบขอ้มูลจากฐานขอ้มูล 
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ภาพที ่5  ต  าแหน่งของกลอ้งเวบ็แคมท่ีบริเวณดา้นหนา้ เพื่อตรวจจบัป้ายสถานี  
 

  4)  การตรวจจบัป้ายสินคา้ คือ การตรวจจบัป้าย QR Code ท่ีติดบนบรรจุภณัฑ์ของ
สินคา้ เพื่อตรวจสอบขอ้มูลของสินคา้  สถานีปลายทาง  และทิศทาง จากฐานขอ้มูล โดยภายในป้ายจะมีขอ้มูล
เป็นรหสัสินคา้บรรจุไว ้การตรวจจบัป้ายสินคา้จะเกิดข้ึนเม่ือโรบอทหยดุเดินทางอยูท่ี่สถานีเร่ิมตน้  
 

 
 

ภาพที ่6  ต  าแหน่งของกลอ้งเวบ็แคมท่ีบริเวณดา้นหลงั เพื่อตรวจจบัป้ายสินคา้ 
 

  5)  การตรวจจับส่ิงกีดขวาง คือ การใช้เซ็นเซอร์อลัตราโซนิกส์ ท าการตรวจวดั
ระยะห่างจากเซ็นเซอร์ถึงวตัถุ หรือสภาพแวดลอ้มท่ีมาบดบงั โดยจะมีการส่งขอ้มูลมาให้อย่างต่อเน่ือง ท าให้
สามารถน ามาก าหนดเป็นเง่ือนไขในการเดินทาง หรือ หยดุเดินทาง ต่อไป 

 

 
ภาพที ่7  ต  าแหน่งของเซ็นเซอร์อลัตราโซนิกส์ เพื่อตรวจจบัส่ิงกีดขวาง 
 

 2.5.6  การเดินทางหรือการเคล่ือนท่ี คือ การควบคุมการหมุนของมอเตอร์ท่ีควบคุมวงลอ้ใน
การขบัเคล่ือนการเดินทาง ซ่ึงสามารถขบัเคล่ือนได ้2 ทิศทาง คือ เดินหนา้และถอยหลงั โดยใชอุ้ปกรณ์ส าหรับ
ควบคุมการขบัก าลงัไฟฟ้า (L298N Motor Driver Module) เพื่อเปล่ียนทิศทาง โดยการสลบัขั้วไฟฟ้าของมอเตอร์  
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 2.5.7  พื้นท่ีส าหรับเร่ิมตน้ท างาน คือ พื้นท่ีส าหรับเร่ิมตน้ท างานใหม่ของโรบอท ซ่ีงอยู่ใน
พื้นท่ีของเส้นทางช่วงตั้งแต่สถานี Q จนถึง สถานี S  เพื่อรีเซ็ตขอ้มูลท่ีคา้งในระบบและเร่ิมตน้เดินทางใหม่  

 
2.6  การเขียนโปรแกรมและการติดตั้งระบบ 
 ภาษาไพธอน ถูกน ามาใช้เขียนค าสั่งเพื่อควบคุมการท างานของระบบและติดตั้งลงในบอร์ด 

Raspberry Pi ซ่ึงมีการติดตั้งระบบปฏิบติัการ Raspberry Pi OS และ แพคเก็จท่ีส าคญั ได้แก่ Pymysq, Pyzbar, 
PIL และ GPIO ส่วนคอมพิวเตอร์ของผูว้ิจยั ใช้ระบบปฏิบติัการ Windows 10 และติดตั้งซอฟท์แวร์ ได้แก่ 
Visual Studio Code, Putty และ Fire Zilla เพื่อใชใ้นเขียนค าสั่งของระบบและเช่ือมต่อกบับอร์ด Raspberry Pi 

 
2.7  การตรวจสอบความถูกต้องและประเมินประสิทธิภาพ  

 ขั้นตอนสุดทา้ย เป็นการพิสูจน์ประสิทธิภาพของระบบ โดยท าการตรวจสอบความถูกต้อง
ของการท างานทั้งหมด ซ่ึงประกอบดว้ย การตรวจจบั  การหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  และการเดินทาง   
 

3.  ผลการด าเนินการวจิัย 
ผลการทดสอบและตรวจสอบความถูกตอ้งของการท างานของโรบอท สามารถแสดงรายละเอียด 

ดงัน้ี 
3.1  การตรวจจับและการหลบหลกีส่ิงกดีขวาง 
 การตรวจสอบความถูกตอ้งของกระบวนการตรวจจบัและการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง แบ่ง

ออกเป็น 6 หวัขอ้ยอ่ย คือ การตรวจจบัเส้นถนน  การตรวจจบัเส้นหยุด  การตรวจจบัเส้นเล้ียว  การตรวจจบั
ป้ายสินคา้  การตรวจจบัป้ายสถานี  และการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

 
ภาพที ่8  ผลการทดสอบการตรวจจบัและการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

 
  จากการทดสอบการตรวจจบัเส้นถนน ในเส้นทางท่ีแตกต่ากัน จ านวน 10 คร้ัง พบว่า        

โรบอทสามารถตรวจจบัเส้นถนนและเดินทางไดอ้ย่างถูกตอ้งทั้ง 10 คร้ัง โดยเม่ือมีการเบ่ียงออกทางซ้าย
หรือขวา สามารถท่ีจะเบ่ียงกลบัมาอยู่บนเส้นถนนไดอ้ย่างถูกตอ้ง ส่วนการตรวจจบัเส้นหยุด เม่ือโรบอท

10 10 10 10 10 10

เ ส้ นถนน เส้นหยุ ด เส้น เลี้ ย ว ป้ ายสินค้ า ป้ ายสถานี สิ่ งกี ดขวาง
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เดินทางมาถึงเส้นหยดุในสถานีท่ีแตกต่างกนั จ านวน 10 สถานี พบวา่สามารถหยดุการเดินทางท่ีเส้นหยุดนั้น
ไดอ้ยา่งถูกตอ้งทั้ง 10 สถานี ส่วนการตรวจจบัเส้นเล้ียว เม่ือวางโรบอทท่ีเส้นหยดุของสถานีต่างๆ จ านวน 10 
สถานี เพื่อให้โรบอทเดินทางไปตรวจจบัเส้นเล้ียวและท าการเล้ียวจนสมบูรณ์ พบว่า ทั้ง 10 คร้ัง โรบอท 
สามารถเร่ิมตน้ด าเนินการเล้ียวเม่ือถึงเส้นเล้ียวไดอ้ยา่งถูกตอ้งทั้ง 10 คร้ัง  

 การตรวจจบัป้ายสินคา้ ทดสอบโดยน าสินคา้วางบนโรบอทคร้ังละ 1 รายการ จนครบ 10 
คร้ัง พบว่าสามารถตรวจจบัและถอดรหัสขอ้มูลของสินคา้ไดอ้ย่างถูกตอ้ง ทั้งน้ีมีการใช้ระยะเวลาในการ
ตรวจจบัและถอดรหสัขอ้มูลของสินคา้แต่ละรายการแตกต่างกนัเล็กนอ้ย อนัเน่ืองมาจากการจดัวางสินคา้ใน
ต าแหน่งท่ีไม่เสมอกัน จึงท าให้ความคมชัดของรูปภาพท่ีได้จากการถ่ายภาพจากกล้องเว็บแคม มีความ
แตกต่างกนั  

 การตรวจจบัป้ายสถานี ด าเนินการโดยวางโรบอทท่ีสถานีต่างๆ จ านวน 10 สถานี เพื่อ
ทดสอบการตรวจจบัขอ้มูลจากป้ายสถานี พบว่าสามารถตรวจจบัและถอดรหัสขอ้มูลของสถานีได้อย่าง
ถูกตอ้ง  

 การหลบหลีกส่ิงกีดขวาง ด าเนินการทดสอบโดยน าวตัถุไปวางขัดขวางในขณะก าลัง
เดินทาง ในระยะท่ีแตกต่างกนั จ านวน 10 คร้ัง พบวา่โรบอทสามารถตรวจจบัส่ิงกีดขวาง โดยจะหยดุเดินทาง
ตามท่ีก าหนดได้อย่างถูกตอ้งทั้ง 10 คร้ัง โดยจะหยุดรอ จนกว่าส่ิงกีดขวางนั้นจะหายไป แล้วจึงเดินทาง
ต่อไป  

 
 
 

3.2  การเดินทาง 
 การตรวจสอบความถูกตอ้งของการท างานของโรบอทในการเดินทางน าส่งสินคา้ไปตาม

ทิศทางท่ีก าหนด ตั้ งแต่สถานีต้นทางไปถึงสถานีปลายทาง ทั้งขาไปและขากลับ โดยใช้ทิศทางในการ
เดินทางท่ีสัมพนัธ์กบัสินคา้ท่ีก าลงัน าส่งในขณะนั้น 

 

ตารางที ่3  ผลการทดสอบการเดินทางน าส่งสินคา้ของโรบอท 
 

 

ล าดบั 
 

หัวข้อการประเมนิ 
รายการสินค้า 

PD001 PD002 PD003 PD004 
1 การเดินทางน าส่ง 100% 100% 100% 100% 
2 การเดินทางกลบั 100% 100% 100% 100% 
3 ทิศทางการใชเ้สน้ทาง 100% 100% 100% 100% 

 
 ผลการทดสอบการน าส่งสินคา้ทั้ง 4 รายการ พบว่า เม่ือวางสินคา้บนกระบะของโรบอท  

โรบอทสามารถตรวจจบัขอ้มูลสินคา้ไดโ้ดยอตัโนมติั และเดินทางน าส่งไปยงัสถานีท่ีเป็นพื้นท่ีในการจดัเก็บ
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ของรายการสินคา้นั้นและสามารถเดินทางกลบัมาท่ีสถานีเร่ิมตน้ไดอ้ยา่งถูกตอ้ง ทั้งน้ีมีการใชทิ้ศทางในการ
เดินทางตามท่ีก าหนดในฐานขอ้มูลไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 

 

 
 

ภาพที ่9  การทดสอบการท างานในการเดินทางน าส่งสินคา้ทั้งหมดของโรบอท 
 

4.  สรุปผลการวจิัย 
 เกณฑ์และเง่ือนไขในการตรวจจบัสภาพแวดลอ้มตามท่ีก าหนดข้ึนให้กบัโรบอท สามารถน ามาใช้
ตรวจจบัสภาพแวดลอ้มท่ีเกิดข้ึนอยา่งต่อเน่ืองในระหวา่งการเดินทางไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ เช่น เส้นถนน  
เส้นหยุด  เส้นเล้ียว  ป้าย QR Code ของสินคา้  ป้าย QR Code ของสถานี  และส่ิงกีดขวาง ท าให้โรบอท 
สามารถเดินทางน าส่งสินคา้ไดอ้ยา่งถูกตอ้งและปลอดภยั ทั้งน้ีไดรั้บการประสานขอ้มูลท่ีถูกตอ้งจากระบบ
ฐานขอ้มูล ซ่ึงเป็นเสมือนเข็มทิศในการบอกทิศทางท่ีถูกตอ้งให้กบัการเดินทาง ท าให้การด าเนินการต่างๆ 
สามารถด าเนินไปไดโ้ดยอตัโนมติั 
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