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ได้รับการสนับสนุนงบประมาณโครงการ  จากสำานักส่งเสริมและถ่ายทอดเทคโนโลยี
สำานักงานปลัดกระทรวงการอุดมศึกษา วิทยาศาสตร์ วิจัยและนวัตกรรม

(กระทรวงวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีเดิม)
ร่วมกับ สถาบันไทย – เยอรมัน

พัฒนาโดย : นายปิโยรส คงช่วย  
เบอร์โทรตดิต่อ 088-8833214

หน่วยงาน : บริษัท อินสเปคชั่น จำากัด

เคร่ืองตรวจสอบชิ้นงานอัตโนมัติด้วยกล้องอัจฉริยะระบบการเรียนรู้เชิงลึก

ภาพที่ ฉ-1 เครื่องจักรที่เสร็จสมบูรณ์

คุณสมบัติและสมรรถนะของเครื่อง
เมื่อแขนกลโรบอทถูกตั้งค่าผ่านระบบซอฟต์แวร์ แขนกลโรบอทจะเริ่มหยิบจับอุปกรณ์ได้แก่ Lens

และ Light Source จากตำาแหน่งที่ตั้งคา่ไว้ โดยซอฟต์แวร์จะมฟีังก์ชั่นที่สามารถทำาให้แขนกลโรบอทสามารถ
เรียนรู้การหยิบจับชิ้นงานได้แม่นยำา เมื่อแขนกลโรบอทอยู่ในตำาแหน่งที่เหมาะสมจากน้ันระบบจะทำาการถ่าย
ภาพชิ้นงานแล้วรายงานผลในรูปแบบ CPK และสามารถจัดลำาดับรายงาน CPK ที่ดีที่สดุ 5 อันดับ
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หลกัการทำางานของเครื่อง

ภาพที่ ฉ-2 แผนผังภาพรวมหลักการทำางานของเครื่องจักร

1)  Automatics Capture And Movement  เป็นส่วนงานเครื่องกลและอุปกรณ์เป็นหลัก
โดยหุ่นยนต์เมื่อได้รับคำาสั่งจากการกด Start ผา่นทาง Software แล้วหุ่นยนต์จะขับเคลื่อนกล้องไปตามยัง
ชิ้นงานทดสอบที่จุด Center ของชิ้นงานและเริ่มถ่ายภาพแล้วจึงเปลี่ยนระยะใหม่โดยอุปกรณ์หลักประกอบ
ด้วย

1.1)  Camera เป็นส่วนถ่ายภาพเพื่อแยกเฉดสีชิ้นงาน
1.2)  Camera เป็นส่วนให้ความสว่างแกช่ิ้นงาน
1.3)  Camera Robot เป็นส่วนชุดแขนกลเลื่อนตำาแหน่งที่เหมาะสมให้กับกล้อง
1.4)  Lighting Robot1 เป็นชุดแขนกลส่วนเลื่อนตำาแหน่งที่เหมาะสมให้กับ Lighting1
1.5)  Lighting Robot2 เป็นชุดแขนกลส่วนเลื่อนตำาแหน่งที่เหมาะสมให้กับ Lighting2
1.6)  Tool Change Robot เป็นส่วนปรับเปลี่ยนรุ่นของ Lens และ Lighting1

ภาพที่ ฉ-3 แผนผังหลักการทำางานของเครื่องจักรโดยละเอียด
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2)  Processing by AI Model เป็นส่วนประมวลผลและควบคุม Machine Module โดยจะ
นำาภาพที่ถ่ายมาวิเคราะห์ด้วย AI Model ทางสถิติและออกผลรายงาน โดย Module จะประกอบด้วย

2.1)  User Interactive เป็นส่วนติดต่อกับผู้ใช้ให้เลือกข้อกำาหนดในการตรวจสอบ
2.2)  ROS Unit Control เป็นส่วนควบคุม Robot ทั้งระบบ
2.3)  Statistic Analysis Module เป็นส่วนนำาเอาค่าการวัดมาคำานวณทางสถิติ
อตุสาหกรรม
2.4)  AI Shade Clustering เป็นประมวลผลการแยกเฉดสีด้วย AI แบบ Clustering 
2.5)  DNN Lighting Module Selection เป็นประมวลผลการเลือกชนิดของ Lighting

แบบ Deep Learning Neural Network
2.6)  ACO Linear Lighting Control เป็นส่วนประมวลผลหาความเข้มของแสงด้วย AI

แบบ Ant Colony Optimization
2.7)  ACO Camera Robot Control เป็นส่วนประมวลผลหาตำาแหน่งของกล้องด้วย AI

แบบ Ant Colony Optimization
2.8)  ACO Lighting Robot 1 Control เป็นส่วนประมวลผลหาตำาแหน่งของ Lighting

ด้วย AI แบบ Ant Colony Optimization
2.9)  ACO Lighting Robot 2 Control เป็นส่วนประมวลผลหาตำาแหน่งของ Lighting

ด้วย AI แบบ Ant Colony Optimization
2.10)  Deep Learning Optimization เป็นส่วนประมวลผลรวม 2.4-2.9 เพื่อเลือกปรับ

คา่ที่เหมาะสมแบบ AI
3)  Cloud เป็นส่วนเก็บข้อมูลภาพ และรายงานทางสถิติอตุสาหกรรมรมให้ผู้ใช้ ผู้ผลิต และ

ลูกค้า โดยจะสามารถอัพโหลดรายงานข้ึน Cloud ได้จากเครื่องจกัรในระบบ Manual
4)  AI Server เป็นส่วน Training AI ทั้งหมดในส่วนของ 2.4-2.10 เพื่อปรับค่าให้แม่นยำายิ่ง

ข้ึน พร้อมทั้งเป็นส่วนที่สามารถ Remote เพื่อใช้งาน ปรับปรุง และซ่อมบำารุงเครื่องจักรได้

ขนาดมิติและนำ้าหนักของเครื่อง
ขนาด(กว้าง * ยาว * สูง) 100 x 200 x160 เซนติเมตร และมีนำ้าหนักเครื่องประมาณ 200 กิโลกรัม

ราคาเชิงพาณิชย์
ราคาขาย 14 ลา้นบาท/เครื่อง
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ภาพที่ ฉ-4 ใบข้อมูลทางเทคนิคเครื่องจักร
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ภาพที่ ฉ-5 ใบข้อมูลทางเทคนิคเครื่องจักรในส่วนข้อมูลเทคนิค
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ภาพที่ ฉ-5 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-6 ใบข้อมูลทางเทคนิคเครื่องจักรในส่วนแบบภาพประกอบเครื่องจักร
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ภาพที่ ฉ-7 ใบข้อมูลทางเทคนิคเครื่องจักรในส่วนข้ันตอนการใช้งาน
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-7 (ต่อ)
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ภาพที่ ฉ-8 ใบข้อมูลทางเทคนิคเครื่องจักรในส่วนการบำารุงรกัษาเครื่องจกัร
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