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เน่ืองจากในปัจจุบนั ความตอ้งการสินคา้ของผูบ้ริโภคมี
สูงข้ึนและตอ้งการความหลากหลายของสินคา้มากข้ึนซ่ึงท าให้
มีการแข่งขนัในทางธุรกิจท่ีสูงข้ึนเร่ือยๆ การใชร้ะบบล าเลียง
แบบสายพานอาจจะไม่สามารถตอบสนองความตอ้งการของ
ผูผ้ลิตได ้ ถา้หากเราสามารถลดเวลาในการผลิตสินคา้และ
สามารถผลิตสินคา้ท่ีมีความหลากหลายข้ึนไดใ้นเวลาท่ีรวดเร็ว
ข้ึน จะท าใหเ้กิดความไดเ้ปรียบในทางธุรกิจ จากความตอ้งการ
ดงักล่าวจึงไดมี้การออกแบบและสร้างระบบล าเลียงแบบ
ยดืหยุน่ข้ึน ซ่ึงมีความสามารถในการล าเลียงวตัถุไดใ้นหลาย
ทิศทางซ่ึงแตกต่างจากระบบล าเลียงแบบสายพานท่ีสามารถ
ล าเลียงไดใ้นทิศทางเดียว และยงัสามารถล าเลียงวตัถุหลายช้ิน
ในหลายทิศทางไดใ้นเวลาเดียวกนัโดยปราศจากการชนระหวา่ง
วตัถุเกิดข้ึน 

 

 
 

รูปท่ี 1 ระบบล าเลียงแบบยดืหยุน่ 
 

ระบบล าเลียงแบบยดืหยุน่จะประกอบดว้ยกลุ่มลอ้ท่ีหมุน
อยูก่บัท่ีเรียกวา่กลุ่มเซลล ์การล าเลียงอาศยัหลกัการเคล่ือนท่ีของ
วตัถุบนกลุ่มลอ้หรือกลุ่มเซลล ์ โดยในแต่ละเซลลจ์ะมีกลไกการ
ท างานสองกลไก คือ การสร้างความเร็วในการเคล่ือนท่ีใหก้บั
วตัถุ และการปรับเปล่ียนทิศทางการเคล่ือนท่ีของวตัถุ โดยท า
การออกแบบใหแ้ต่ละ 1 ชุดเซลลป์ระกอบดว้ย 4 เซลลย์อ่ย
เพ่ือใหง่้ายต่อการประกอบเป็นระบบล าเลียง  สามารถ
ปรับเปล่ียนขนาดของระบบไดต้ามรูปแบบของพ้ืนท่ีติดตั้งและ
รูปแบบการใชง้าน  ในขณะท่ีระบบล าเลียงก าลงัท างานอยูแ่ลว้มี

เซลลท่ี์เสียหายเกิดข้ึน สามารถท าการเปล่ียนเซลลท่ี์เสียหายได้
โดยไม่กระทบต่อการท างานโดยรวมของระบบล าเลียง  

เน่ืองจากระบบล าเลียงแบบยดืหยุน่ประกอบข้ึนจากเซลล์
ล าเลียงจ านวนมาก แต่ละเซลลล์ าเลียงมีชุดควบคุมยอ่ย (Local 
Controller) หน่ึงชุด แต่การท างานของชุดควบคุมแต่ละชุด
จ าเป็นตอ้งอาศยัขอ้มูลท่ีจ าเป็นจากศูนยค์วบคุมกลางและเซลล์
รอบขา้งมาตดัสินใจท างาน การติดต่อส่ือสารระหวา่งเซลลก์บั
ศูนยค์วบคุมกลาง และการติดต่อส่ือสารระหวา่งเซลลก์บัเซลล์
จะใชก้ารติดต่อผา่นทางระบบอีเทอร์เน็ท ดงัรูปท่ี 2 

 

 
รูปท่ี 2 แสดงการติดต่อส่ือสารระหวา่งเซลลก์บัศูนยค์วบคุมกลาง 

 

ทางดา้นซอฟทแ์วร์นั้นเป็นการพฒันาโปรแกรมเพ่ือใหมี้
ความสามารถในการสัง่การใหร้ะบบล าเลียงน าวตัถุเคล่ือนท่ีจาก
จุดหน่ึงไปยงัอีกจุดหน่ึงไดแ้ละมีการแสดงผลกลบัมายงัจอภาพ
แสดงผล 

 

 
 

รูปท่ี 3 หนา้จอแสดงโปรแกรมควบคุมระบบล าเลียงบนคอมพิวเตอร์ 
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