
การศึกษาวิธีการจัดเส้นทางการเดินรถ AGV ในอุตสาหกรรมการผลิต 
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บทคัดย่อ 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อรวบรวม วิเคราะห์ และสังเคราะห์บทความวิชาการ และงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับวิธีการ

จัดเส้นทางการเดินของรถ AGV เพื่อเสนอแนวทางการจัดเส้นทางการเดินรถ AGV ในแต่ละรูปแบบอุตสาหกรรมการผลิต 

ประกอบด้วยงานวิจัย และบทความ แบ่งเป็นวรรณกรรมภาษาไทย จำนวน 8 ฉบับ และ วรรณกรรมภาษาต่างประเทศ จำนวน 

6 ฉบับ ศึกษากระบวนทัศน์เกี่ยวกับระบบการทำงานของรถ AGV และระบบการผลิตที่มีความไม่แน่นอนที่ส่งผลต่อการจัด

เส้นทางเดินรถ AGV โดยทำการจัดกลุ่มบทความวิชาการ และงานวิจัยออกเป็น 2 กลุ่ม คือ กลุ่มที่ 1 บทความ และงานวิจัยที่

เกี่ยวกับทิศทางการเดินรถ แบ่งออกเป็น การเดินรถทิศทางเดียว และการเดินรถหลายทิศทาง  กลุ่มที่ 2 บทความ และ

งานวิจัยที่เกี ่ยวกับการพัฒนารถ AGV โดยมีวิธีการแก้ปัญหา 3 รูปแบบ คือ การใช้สูตรคณิตศาสตร์ การใช้โปรแกรม

คอมพิวเตอร์ และการใช้อัลกอริทึม พบว่า การใช้สูตรคณิตศาสตร์ในการแก้ปัญหา โดยวิธีการหาค่าเหมาะที่สุดเชิงคณิตศาสตร์ 

(Mathematical optimization) และเมต้าฮิวริสติก (Meta-heuristic) เหมาะสมกับการจัดเส้นทางการเดินรถ AGV ทิศทาง

เดียว และ A* Algorithm เหมาะสมกับการจัดเส้นทางการเดินรถ AGV หลายทิศทาง สำหรับบทความ และงานวิจัยท่ีเกี่ยวกับ

การพัฒนาระบบรถ AGV แบ่งออกเป็น การพัฒนาโดยวิธีการสร้างแบบจำลองทางวิศวกรรมศาสตร์ และการพัฒนาโดยการใช้

อัลกอริทึม พบว่า การประยุกต์ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง วงจรขับมอเตอร์L298 Software และ Keil 

C51 ทำให้รถ AGV สามารถเดินทางได้โดยไม่ต้องใช้คนบังคับ มีวงเลี้ยวแคบและสามารถควบคุมการเลี้ยวได้ง่ายขึ้น ทิศทาง

และการเคลื่อนที่ไปยังสถานีเป้าหมายทำได้ถูกต้องแม่นยำและด้วยระยะทางที่สั้นที่สุด  และการพัฒนาโดยการใช้อัลกอริทึม 

พบว่า SFP Algorithm KSFP Algorithm TP Algorithm และ Overall motion planning algorithm ทำให้จำนวน AGV ที่

ลดลงส่งผลให้อัตราการส่งมอบสูงข้ึนและเส้นทางที่ปราศจากความขัดแย้งเนื่องจากการหยุดชะงักเกิดขึ้นบ่อยครั้งในระบบจริง 

 

1. บทนำ (Introduction)  

 การศึกษานี้เป็นการศึกษาเกี่ยวกับงานวิจัยเชิงเอกสาร สำรวจ รวบรวม ศึกษา และวิเคราะห์งานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับ

การจัดเส้นทางการเดินของรถ AGV ที่เหมาะสมกับอุตสาหกรรมการผลิต มวีัตถุประสงค์เพื่อเสนอแนวทางการจัดเส้นทางการ

เดินรถ AGV ในแต่ละรูปแบบอุตสาหกรรมการผลิต อุตสาหกรรมทั้งในภาคการผลิต และการบริการมีการวางแผนพัฒนา และ

ขยายการผลิต เพื่อให้สามารถแข่งขันกับคู่แข่งในภาคอุตสาหกรรมได้  และเพื่อให้ได้ประสิทธิผลเพียงพอต่อการตอบสนอง

ความต้องการของผู้บริโภค ที่ปัจจุบันนี้เป็นยุคดิจิทัล (Digital Age) คือ ยุคที่มีการนำเทคโนโลยีมาเปลี่ยนแปลงรูปแบบการ

ดำเนินธุรกิจ เพื ่อให้สอดคล้องกับยุคสมัยที่เปลี่ยนไปอย่างรวดเร็ว โดยเฉพาะในยุคเทคโนโลยีดิจิทัลในปัจจุบัน การน ำ

เทคโนโลยีมาเปลี่ยนแปลงรูปแบบการดำเนินธุรกิจจนบริษัทหรือองค์กรกลายเป็น Digital Native บริษัทหรือองค์กรนั้นต้อง

ขับเคลื่อนด้วยลูกค้า และกำลังแรงงานท่ีชาญฉลาด เรียนรู้ และปรับตัวจากความเสี่ยงท่ีเกิดขึ้นอย่างต่อเนื่อง คิดค้นสิ่งใหม่ๆ ที่

มีความสำคัญ กระตุ้นการดำเนินงานที่มีประสิทธิภาพ กระตุ้นรายได้ใหม่ และกระตุ้นความจงรักภักดีของลูกค้าด้วยการใช้

เทคโนโลยี รถขนส่งวัสดุอัตโนมัติ (Automated Guided Vehicle - AGV) เป็นส่วนหนึ่งในการเปลี่ยนแปลงที่สำคัญของ



เทคโนโลยีที่ส่งผลกระทบต่อระบบโลจิสติกส์ในยุคดิจิทัล ซึ่งบริษัทหลายแห่งได้เริ่มให้ความสนใจและนำเทคโนโลยีรถขนส่ง

วัสดุอัตโนมัติเข้ามาช่วยแก้ไขปัญหาในด้านการลำเลียงสินค้า ซึ่งเป็นกระบวนการสำคัญที่จะเช่ือมต่อการไหลของสินค้าระหว่าง

สถานีปฏิบัติงานภายในพ้ืนท่ีโรงงานผลิตที่มีการใช้การลำเลียงวัตถุดิบหรือช้ินส่วนประกอบระหว่างสถานีงาน 

 

2. ทบทวนวรรณกรรม (Literature Review) 

 รถ AGV หรือรถขนส่งอัตโนมัติเป็นรถที่ใช้ระบบขนถ่ายวัสดุที ่ใช้รถทำงานได้โดยให้รถแต่ละคันมีอิสระต่อกัน 

สามารถขับเคลื่อนได้ด้วยตัวเองซึ่งถูกนำทางด้วยเส้นทางขนส่งที่ฝังอยู่บนพื้นของโรงงาน รถจะใช้พลังงานจากแบตเตอรี่ที่ติด

ตั้งอยู่ในตัวรถซึ่งจะทำให้รถว่ิงได้ในระยะหนึ่งจากนั้นต้องทำการอัดแบตเตอรี่ใหม่ การกำหนดเส้นทางขนส่งของระบบ AGV นี้

อาจจะทำได้โดยใช้สายไฟฟ้าฝังอยู่กับพื้นโรงงาน หรือใช้สีสะท้อนแสงทาบนพื้นโรงงานก็ได้ รถจะใช้เซนเซอร์เป็นอุปกรณ์ใน

การนำทาง มีระบบควบคุมเส้นทาง และนำทางการขับเคลื่อนด้วยการเหนี่ยวนำของสนาม แม่เหล็กท่ีฝังอยู่ในพ้ืนผิวทางเดินรถ 

AGV หรือแบบควบคุมโดยการตรวจจับด้วยแสงเลเซอร์ เพื่อให้รถ AGV สามารถเคลื่อนที่ไปตามเส้นทางที่กำหนดได้ด้วยการ

ประมวลผลควบคุมการทำงานโดยไมโครคอนโทรลเลอร ์ วัตถุประสงค์ของการนำรถ AGV มาใช้นั้นเพื่อเป็นการลดต้นทุนให้กับ

บริษัท เพื่อเพิ่มขีดความสามารถของการผลิต และรองรับความต้องการของอุตสาหกรรมภาคการผลิต เพื่อลดข้อผิดพลาดหรือ

ปัญหาที่อาจเกิดขึ้นจากการใช้แรงงานมนุษย์ 

 

3. วิธดีำเนินงาน (Research Methodology) 

 การวิจัยเชิงเอกสารครั้งนี้ดำเนินการโดยการทบทวนวรรณกรรม ประกอบด้วย งานวิจัย และบทความ แบ่งเป็น

วรรณกรรมภาษาไทย จำนวน 8 ฉบับ และ วรรณกรรมภาษาต่างประเทศ จำนวน 6 ฉบับ เพื่อศึกษาแนวคิดซึ่งเป็นที่มาของ

ปัญหาการจัดเส้นทางเดินรถ AGV  ศึกษากระบวนทัศน์เกี่ยวกับระบบการทำงานของรถ AGV และระบบการผลิตที่มีความไม่

แน่นอนที่ส่งผลต่อการจัดเส้นทางเดินรถ AGV  มีรายละเอียดที่สำคัญ ดังนี้ 

ตารางที่ 1 ตารางสรุปงานวิจัยหัวข้อปัญหา การจัดเส้นทางตามทิศทางการเดินรถ 

 



ตารางที่ 1 ตารางสรุปงานวิจัยหัวข้อปัญหา การจัดเส้นทางตามทิศทางการเดินรถ (ต่อ) 

 

 

 



ตารางที่ 2 ตารางสรุปงานวิจัยหัวข้อ การพัฒนาระบบรถ AGV 

 
 

4. ผลการดำเนินการ (Research Finding) 

 บทความ และงานวิจัยที่เกี่ยวกับทิศทางการเดินรถ สามารถแบ่งออกเป็น กลุ่มที่ 1 การเดินรถทิศทางเดียว (One 
Direction) และกลุ่มที่ 2 การเดินรถหลายทิศทาง (Multi Direction) โดยมีวิธีการแก้ปัญหา 3 รูปแบบ คือ การใช้สูตร
คณิตศาสตร์ การใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์ และการใช้อัลกอริทึม มีรายละเอียด ดังน้ี  
 กลุ่มที่ 1 การเดินรถทิศทางเดียว (One Direction) การใช้สูตรคณิตศาสตร์ในการแก้ปัญหา พบว่า วิธีการหาค่า
เหมาะที่สุดเชิงคณิตศาสตร์ (Mathematical optimization) และเมต้าฮิวริสติก (Meta-heuristic) เหมาะสมกับการจัด
เส้นทางการเดินรถ AGV มากที่สุด และผลจากการทดลอง คือ ควรกำหนดเส้นทางการวิ่งของ AGV แบบสองทิศทาง โดยใช้ 
AGV เพียงคันเดียว ทำให้สามารถลดระยะทางได้จากเดิม 33,520 เมตร เหลือ 30,732 เมตร ลดลง 2,788 เมตร คิดเป็น 8.3%  
และเวลาเฉลี่ยรอคอยลดลงร้อยละ 40.3 ซึ่งให้ผลลัพธ์ที่ดีกว่าวิธีการวิจัยเชิงปริมาณ แผนภูมิกระบวนการไหล เทคนิคจำลอง
สถานการณ์ และกระบวนการตัดสินใจแบบวิเคราะห์ลำดับขั้นทดสอบสมมติฐานด้วยการทดสอบแบบไคสแควร์  การใช้
โปรแกรมทางคอมพิวเตอร์ในการแก้ปัญหา พบว่า การจำลองบนโปรแกรม Arena 6 Visual Basic for Application on 
Arena 6 ในการเชื่อมโยงระหว่างตารางการผลิตบน Excel กับ Simulation Model พบว่า ปริมาณขนส่งที่เหมาะสมที่สุดคือ 
13 ถังต่อเที่ยว ให้ผลผลิตที่ 40,850 เส้น ต้นทุนรวมคือ 1,941 บาท สามารถลดระยะทางได้จากเดิม 33,652 เมตร เหลือ 
32,980 เมตร ลดลง 672 เมตร คิดเป็น 2%  และเวลาเฉลี่ยรอคอยลดลงร้อยละ 28.3 การใช้อัลกอริทึมในการแก้ปัญหา 
พบว่า Routing Algorithms และ Topological Sort Algorithms สามารถลดระยะทางในเส้นทางได้จากเดิม 45,537 เมตร 
เหลือ 40,810 เมตร ลดลง 4,727 เมตร คิดเป็น 11.6%  ซึ่งให้ผลลัพธ์ที่ดีกว่าการใช้ Routing Algorithms  
 กลุ่มที่ 2 การเดินรถหลายทิศทาง (Multi Direction) การใช้อัลกอริทึมในการแก้ปัญหา พบว่า  A* Algorithm 
สามารถลดระยะทางได้จากเดมิ 50,420 เมตร เหลือ 46,624 เมตร ลดลง 3,796 เมตร คิดเป็น 7.5% ซึ่งให้ผลลัพธ์ที่ดีกว่าการ
ใช้ Greedy Algorithm Dijkstra Algorithm Genetic Algorithm Modified Genetic Algorithm Topological Modeling 
และ Grid Modeling การใช้โปรแกรมทางคอมพิวเตอร์ในการแก้ปัญหา พบว่า การสร้างแบบจำลองปัญหาด้วยโปรแกรม 
Arena ร่วมกับการออกแบบการทดลองเชิงแฟคทอเรียล กฎเกณฑ์การเลือกใช้งานรถ AGV กฎเกณฑ์การหยิบชิ้นงาน 
กฎเกณฑ์การวางช้ินงาน Shortest Distance / First Come First Serve (SD / ECFS) พบว่า จำนวนรถ AGV ที่เปลี่ยนแปลง
จะส่งผลกระทบต่อค่าวัดประสิทธิภาพในระบบทุกค่าอย่างมีนัยสำคัญ แต่ในส่วนของกฎเกณฑ์การหยิบและวางชิ้นงานแบบ 
SPNT จะให้ค่าวัดประสิทธิภาพในระบบดีกว่าแบบ FCFS  



 บทความ และงานวิจัยที่เกี่ยวกับการพัฒนาระบบรถ AGV สามารถแบ่งออกได้ ดังนี้ การพัฒนาโดยวิธีการสร้าง

แบบจำลองทางวิศวกรรมศาสตร์ และการพัฒนาโดยการใช้อัลกอริทึม (Algorithms) มีรายละเอียดดังนี้ การพัฒนาโดยวิธีการ

สร้างแบบจำลองทางวิศวกรรมศาสตร์ พบว่า การประยุกต์ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง วงจรขับมอเตอร์ 

L298 Software และ Keil C51 ทำให้รถ AGV สามารถเดินทางได้โดยไม่ต้องใช้คนบังคับ มีวงเลี้ยวแคบและสามารถควบคุม

การเลี้ยวได้ง่ายขึ้น ทิศทางและการเคลื่อนที่ไปยังสถานีเป้าหมายทำได้ถูกต้องแม่นยำและด้วยระยะทางที่สั้นที่สุด  และการ

พัฒนาโดยการใช้อัลกอริทึม พบว่า SFP Algorithm KSFP Algorithm TP Algorithm และ Overall motion planning 

algorithm ทำให้จำนวน AGV ที่ลดลงส่งผลให้อัตราการส่งมอบสูงขึ้นและเส้นทางที่ปราศจากความขัดแย้งเนื ่องจากการ

หยุดชะงักเกิดขึ้นบ่อยครั้งในระบบจริง 

 

5. สรุปผลการวิจัย (Conclusion) 

 เทคโนโลยีต่างๆ เริ่มมีการพัฒนาและมีความทันสมัยมากข้ึน ระบบอัตโนมัติและเครื่องมือต่างๆ เริ่มเข้ามามีบทบาท

ในอุตสาหกรรมโลจิสติกส์ และอุปกรณ์เหล่านี้มีความสำคัญมากยิ่งขึ้นโดยเฉพาะในพื้นที่ปฏิบัติการอย่างคลังสินค้า โดยถือได้

ว่าประสิทธิภาพและประโยชน์จากการใช้อุปกรณ์เหล่านี้เป็นสิ่งที่พลิกบทบาทการออกแบบคลังสินค้าและการทำงานภายใน

คลังสินค้าอย่างแท้จริง แนวโน้มการใช้งานรถขนส่งอัตโนมัติ (AGV) ในระยะสั้นสำหรับประเทศไทยหรือ 3 ปีนับจากนี้สามารถ

เห็นได้ชัดเจนว่าจะมีการปรับเปลี่ยนด้านโครงสร้างพื้นฐานเพื่อส่งเสริมให้เกิดการเปลี่ยนผ่านสำหรับอุตสาหกรรมทุกขนาด 

สอดคล้องกับสถานการณ์ปัจจุบันภายหลังจากสถานการณ์ COVID-19 พบว่ามีการใช้งานรถขนส่งอัตโนมัติเพิ่มขึ้นอย่างรวดเรว็ 

เพื่อแก้ไขวิกฤติที่เกิดขึ้น ปัจจุบันนี้อุตสาหกรรมการผลิตยานยนต์ทั้งขนาดเล็ก และขนาดใหญ่ รวมไปถึงภาคบริการ เริ่มหันมา

ใช้เทคโนโลยีในการทำงานมากขึ้น เพื่อเพิ่มโอกาส และประสิทธิภาพในการทำงาน ลดความเสี่ยงที่อาจจะเกิดขึ้นได้จากความ

ผิดพลาดของมนุษย์ และรถ AGV ถือว่าเป็นเทคโนโลยีหนึ่งที่นิยมนำมาในอุตสาหกรรมการผลิตมากท่ีสุด ทั้งในคลังสินค้า และ

โรงงานการผลิตเพื่อให้การผลิตมีประสิทธิภาพ กล่าวได้ว่าปัจจุบันรถขนย้ายสินค้าอัตโนมัติ หรือรถ AGV กำลังได้รับความนิยม

ในประเทศไทย แม้ว่าจะมีการใช้งานรถ AGV มาหลายปีแล้ว แต่ยังมียอดจำหน่ายเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ จากเหตุผลสำคัญคือ อัตรา

ค่าจ้างแรงงานที่สูงขึ้น ดังนั ้น ในหลายธุรกิจจึงมองหาทางเลือกอื่นเพื่อยังคงควบคุมต้นทุนของธุรกิจให้ต่ำแต่ยังรักษา

ประสิทธิภาพในการทำงานให้ได้คงเดิมหรือเพิ่มขึ้น โดยที่เทคโนโลยีของรถ AGV แต่ก่อนนั้นยังไม่มีการพัฒนาเทียบเท่ากับ

ปัจจุบัน เช่น การใช้เซ็นเซอร์หรือคลื่นไฟฟ้าในการจับเส้นทาง ทำให้ไม่ต้องใช้เทปแม่เหล็กเป็นเส้นทางการเดินรถ รูปแบบการ

เดินรถจึงมีความยืดหยุ่นมากขึ้น และด้วยความสามารถในการขนส่งและลำเลียงสินค้าของรถ AGV ในปัจจุบัน ทำให้สามารถ

ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการดำเนินงานในไลน์การผลิตในโรงงานอุตสาหกรรมได้ดีมากขึ้น การนำระบบอัตโนมัติเข้ามาช่วย

จัดการระบบคลังสินค้า หรือการขนส่งสินค้าในโรงงานอุตสาหกรรม เป็นทางเลือกที่ดีในการปรับตัวเพื่อรองรับกับความ

เปลี่ยนแปลงที่กำลังจะเกิดขึ้นในอนาคต รถ AGV จึงเป็นหนึ่งในตัวเลือกของหลายบริษัทที่ยังต้องการยืนอยู่ในโลกแห่งการ

แข่งขันเพื่อความอยู่รอดอย่างเช่นในปัจจุบันนี้ 
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