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บทคัดย่อภาษาไทย 
แขนกลสามารถทำงานหยิบและชิ้นงานและทำงานหลายอย่างที่มีความเสี่ยงแทนมนุษย์ได้ บทความนี้

มุ่งเน้นไปที่การใช้แขนกลอุตสาหกรรม เพื่อคัดแยกขวดจำแนกหยิบจับขวดที่ต้องการ โดยใช้ระบบการมองเห็น
ด้วยระบบวิชั่นโดยใช้การตรวจจับวัตถุด้วยโปรแกรม YOLO v5 เพื่อจำแนกวัตถุตามรูปร่างโดยใช้การมองเห็น
ผ่านกล้อง ในการทดลองได้ใช้ขวดที่มีลักษณะที่ใกล้เคียงกัน 6 ชนิด มาทำการทดสอบ โดยใช้หลักการการเรียนรู้
ของเครื่อง จากนั้นนำระบบวิชั่นไปทดสอบให้ทำงานร่วมกับหุ่นยนต์เพื่อหยิบจับคัดแยกขวดช้ินงานที่ต้องการนำ
ใส่กล่องเพื่อนำไปรีไซเคิล  ระบบวิช่ันสามารถตรวจพบ และคัดแยกขวดท่ีต้องการ ได้ ซึ่งใช้เวลาประมาณในการ
ประมวลผลภาพนิ่งประมาณ 0.2 วินาที โดยไม่รวมการนำภาพเข้าระบบ แขนกลสามารถหยิบจับชิ้นงาน โดยใช้
เวลาในการหยิบจับจนถึงวางช้ินงานและกลับไปท่าเตรียมพร้อมเพื่อทำการรอสัญญาณต่อไปใช้เวลาประมาณ 14 
วินาที โดยระยะจุดจัดเก็บช้ินงานวางด้านข้างลำตัวหุ่นยนต์ได้ 
ค าส าคัญ : ระบบวิช่ัน แขนกลอุตสาหกรรม การคัดแยก 
 

ABSTRACT 
Robot arm carry out pick and place tasks with powerful mechanisms that can use it to 

complete the task in various applications where human jobs are at risk.  This paper focused on 
using robot arms used in industries to carry out pick and place tasks with vision classification. It 
proposes a mechanical arm grasping system based on computer vision, which uses YOLOv5 
object detection to classify objects based on shape by using machine vision. It used to choose 
an image recognition method which needs a webcam camera.  To recognize shape features, 
followed by the six different types of bottles. Vision system can be separated the target bottle 
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from other things and move it into basket with robot arm. Vision system detects the target 
bottle to finish its task with 0. 2 s of total average time.  A robot can be picked and placed an 
object from belts positions to a basket. The total average time of robot to finish its task is 14 s. 
Keyword: vision, robot arms, classification.

1. บทน า 
การร ีไซเค ิลนั ้นส่งผลดีต ่อเศรษฐกิจและ

สิ่งแวดล้อม และการคัดแยกขยะเพื่อนำมารีไซเคิล
จำนวนมากนั ้นไม่ใช ่เร ื ่องง ่าย  การรวบรวมขวด 
จากนั ้นต ้องแยกขวดพลาสติกเฉพาะร ูปแบบที ่
ต้องการนำมาใช้ใหม่ เพราะขวดพลาสติกยังแยกตาม
ประเภทของพลาสติกที่ทำขึ้นด้วยดังนั้นอาจจะนำมา
ปะปนในการรีไซเคิลไม่ได้ แขนกลได้มีการนำมาใช้
แทนแรงงานคนในอุตสาหกรรมต่างๆมากยิ ่งขึ ้น 
เนื่องจากลดปัญหา ความเหนื่อยล้าที่เกิดจากคน และ
สามารถทำงานได ้ โดยไม ่ต ้องพ ัก  ในโรงงาน
อุตสาหกรรม แขนกลเริ่มมีบทบาทและมีความสำคัญ
ในการทำงานแทนคนอย่างเป็นรูปธรรม เนื ่องจาก
แขนกลได้ปรับตัวให้มีขนาดเหมาะสมและใช้งานได้
ง่ายขึ้น อีกทั้งลดปัญหาการขาดแคลนแรงงานคนที่
เพิ่มมากขึ้น งานบ้างประเภทจะมีความเสี่ยงและไม่
ปลอดภัยต่อมนุษย์ และปัญหาที่พบในโรงงานในการ
ใช้หุ่นยนต์แทนคน โดยปัจจุบันได้มีการใช้แขนกลมาก
ขึ้นเรื่อยๆ โดยมักจะใช้หุ่นยนต์หยิบจับสิ่งของต่างๆ
แทนคน [1,2] ในการทำงานของแขนกลจำเป็นต้อง
เขียนโปรแกรมควบคุมและนำเซนเซอร์ที่ช่วยให้การ
ทำงานของหุ่นยนต์มีประสิทธิภาพและตัดสินใจได้ดี
ยิ่งขึ้น การใช้กล้องเป็นเซนเซอร์ที่นิยมนำมาร่วมใช้
เข้ากับหุ่นยนต์เนื่องจากการระบบวิชั่นเป็นวิธีการที่
ยืดหยุ่น และสามารถตรวจสอบได้หลากหลาย ข้อดี
ในการใช้วิธีการระบบวิชั ่น สามารถแสดงภาพจึง
สามารถนำไปใช้ได้แบบเรียลไทม์บนคอมพิวเตอร์ฝัง
ตัวที่มีต้นทุนต่ำ [3] และมีนักวิจัยหลายท่านได้ให้

ความสนใจนำเอากล้องมาประยุกต์ใช้ทำงานร่วมกับ
หุ่นยนต์ โดยเฉพาะงานเชื่อม [4] หรือลักษณะงาน
หลายประเภทที ่อาจส่งผลทำให้เกิดอันตรายต่อ
สุขภาพคน  จึงมีหลายคนที่ให้ความสนใจใช้หุ ่นยนต์
ทำงานแทนคน [5-6] ในงานที ่ซับซ้อนแขนกลจะ
ทำงานสำเร็จได้ต้องมีการตัดสินใจที่ชาญฉลาดด้วย
สถานการณ์ที่เปลี่ยนแปลงทำให้ไม่สามารถปรับตัวได้
ดี แขนกลจึงต้องการการแทรกแซงจากมนุษย์เพื่อตั้ง
โปรแกรมใหม่ตามความต้องการ อย่างไรก็ตามแขน
กลอัจฉริยะสามารถสร้างให้ตัดสินใจสำหรับงานต่างๆ
โดยใช้แมชชีนเลิร์นนิงในการแก้ปัญหาบางอย่างได้ 
[7,8] การออกแบบและพัฒนาระบบแขนหุ ่นยนต์
สำหรับการจำแนกและคัดแยกวัตถุตามรูปร่างและ
ขนาดโดยใช้ระบบวิชั่นในการควบคุมดังกล่าวจะทำ
ให้ใช้ต้นทุนต่ำและมีประสิทธิภาพสูง [9] ดังนั้นการ
สื ่อสารระหว่างการระบบวิชั ่น และหุ ่นยนต์จึงมี
ความสำคัญ วิธ ีการคอมพิวเตอร์ว ิช ั ่น-โครงข่าย
ประสาทเทียมในการตรวจสอบวัตถุจึงจำเป็นในการ
พัฒนาแขนกลให้มีความสามารถเพิ่มขึ้น [10] โดย
จำเป็นต้องใช้เทคนิคเพื่อเชื่อมต่อระบบการทำงานทั้ง
หุ่นยนต์ และระบบการระบบวิช่ันให้ทำงานร่วมกันได้ 
[11] การพ ัฒนาว ิธ ีการต ่างๆจะสามารถใช ้ใน
กระบวนการทางอุตสาหกรรม เพื่อลดเวลาที่ต้องใช้
ในการทำงานของสายการผลิตให้สำเร็จ [12] ซึ ่ง
นำไปสู่การปรับปรุงประสิทธิภาพของสายการผลิตได้
อย่างมีประสิทธิภาพ 
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2. วั สดุ  อุปกรณ์  และ วิ ธี ก า รทดลอง/ 
วิธีด าเนินการวิจัย 

สามารถอธิบายหลักการทำงานของแขนหุ่นยนต์
ในการเคลื่อนย้ายสินค้าได้ โดยกล้องจะตรวจจับรูปร่าง 
ของวัตถุท่ีอยู่ด้านหน้าของหุ่นยนต์ จากน้ันแขนหุ่นยนต์
จะเคล่ือนไปหยิบวัตถุด้วยท่ีหนีบของหุ่นยนต์ ณ องศาท่ี
กำหนด จากน้ันแขนหุ่นยนต์จะเคล่ือนวัตถุไปยังสถานท่ี
ตามสีของวัตถุ และต่อไปจนกว่าวัตถุท้ังหมดจะถูกย้ายไป
ยังสถานท่ีตามลำดับ หุ่นยนต์แขนกลสำหรับเคล่ือนย้าย
วัตถุ ระบบวิชั่นในบทความนี้ ใช้การเลือกวิธีการจดจำ
ภาพซึ่งต้องใช้กล้องเว็บแคม ในบทความนี้ ใช้เพื่อเลือก
วิธีการแมชชีนเล์ิรนน้ิงจดจำภาพซ่ึงต้องใช้กล้องเว็บแคม 
เพ่ือจำแนกลักษณะรูปร่าง ตามด้วยขวดประเภทต่างๆ หก
ประเภทท่ีใช้ในการทดลอง  

กล้องใช้เพ่ือรวบรวมข้อมูลเก่ียวกับพ้ืนท่ีตรวจจับ
ท้ังหมดของขวดเพ่ือตรวจสอบรูปร่างของขวด กล้องเก็บ
ภาพขวดแต่ละขวดในสายพาน ภาพที่ถ่ายโดยกล้องเว็บ
แคมจะมีการถ่ายภาพขวดในลักษณะท่าทางที่เกิดข้ึนได้
เม่ือลำเลียงขวดเข้ามาในสายพาน รูปภาพเหล่าน้ีซ่ึงจัดไว้
เป็นชุดฝึกหัด ข้อมูลที่รวบรวมได้จะถูกรวบรวมเข้าสู ่
เครื ่องคอมพิวเตอร์เพื ่อกำหนดในการจัดการในส่วน
ประมวลผลเพ่ือตรวจจับวัตถุจากกล้อง คอมพิวเตอร์ โดย
จะมีข้ันตอนการป้อนข้อมูลดังน้ี 

ขั ้นตอนที่ 1 ข้อมูลเข้าเป็นชุดข้อมูล 300 ภาพ 
โดยแบ่งเป็นชุดฝึก (200 ภาพ) และชุดทดสอบ (50ภาพ) 
ชุดตรวจสอบ (50ภาพ) 

ขั้นตอนที่ 2 คุณสมบัติรูปร่างของขวดถูกแยก
ออกจากพื้นหลัง โดยขวดที่นำมาปะปนกันมีทั้งหมด 6 
แบบ แต่ละภาพมีขนาด 256 × 256 พิกเซล 

ขั้นตอนที่ 3 ใช้โปรแกรม YOLO  ในการเทรนด์ 
ข้อมูลปรับค่าเพื ่อทำให้ข้อผิดพลาดเฉลี ่ยของการ
ตรวจสอบน้อยท่ีสุด.  

ข้ันตอนท่ี 4 ชุดข้อมูลทดสอบถูกสร้างข้ึนโดยการ
สุ่มตัวอย่างในแต่ละกลุ่มและใช้เพ่ือวิเคราะห์ประสิทธิภาพ
ของตัวแมชชีนเลิ์รนนิ้ง แก้ไขพารามิเตอร์ในการเทรนด์
ข้อมูลใหม่จนได้ความแม่นยำท่ีน่าพอใจ 

 
 

ภาพที่ 1 ขวด 6 แบบท่ีใช้ในการทดลอง 
แขนกลจะทำหน้าที ่คัดแยกชิ ้นงานเมื ่อได้รับ

สัญญาณจากระบบการมองเห็น โดยจะทำการโปรแกรม
ให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังช้ินงานเพ่ือคัดแยกขวดท่ีต้องการ
ออกจากสายพานลำเลียงโดยคัดแยกมาเก็บไว้ในกล่องท่ี
กำหนด การโปรแกรมโดยใช้แป้นควบคุม เมื่อขวดอยู่ใน
ตำแหน่งท่ีกล้องตรวจสอบ จะทำการบังคับควบคุมให้แขน
กลเคล่ือนท่ี โดยจะทำการทดลองออกแบบการเคล่ือนท่ี
ของหุ่นยนต์เพ่ือไปเก็บช้ินงาน จริง โดยแขนกล 

จะเคล่ือนท่ีเป็นลำดับข้ันตอนต้ังแต่การเอ้ือมแขน
กลไปยังวัตถุจนกระทั ่งนำขวดมาวางไว้ยังตำแหน่งที่
กำหนด 

 
ภาพที่ 2 โปรแกรมควบคุมแขนกล 
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กำหนดให้หุ่นเคล่ือนท่ีแบบ Joint เคล่ือนท่ีในท่า
เตรียมพร้อม ด้วยความเร็ว 5% เมื ่อหุ่นยนต์อยูในท่า
เตรียมพร้อม จะมีคำส่ังในการทำงานต้ังแต่เร่ิมต้นจนจบ
การทำงาน ดังน้ี 

0 : เร่ิม Start 
1 : กำหนดให้หุ ่นเคลื ่อนที ่แบบ Linear ด้วย

ความเร็ว 100% โดยระดับความถูกต้องของจุด ระดับ A5 
(ต่ำสุด) เพ่ือลงไปจับช้ินงาน 

2 : เม่ือใกล้ถึงช้ินงาน กำหนดให้หุ่นเคล่ือนท่ีแบบ 
Linear ด้วยความเร็ว 100% โดยระดับความถูกต้องของ
จุด ระดับ A1 (สูงสุด)  

3 : เมื ่อใกล้ถึงจุดที ่หุ ่นยนต์จะไปจับชิ ้นงาน
กำหนดให้หุ่นเคลื่อนที่แบบ Linear ด้วยความเร็ว 10% 
โดยระดับความถูกต้องของจุด ระดับ A1P (พิเศษสูงสุด) 

4 : ปิดวาล์ว vacuum off เป็น 0  
5 : เปิดวาล์ว vacuum on เป็น 1 
6 : รอสัญญาณจากระบบวิช่ัน  
        ถ้าระบบวิช่ันตรวจพบช้ินงานท่ีต้องการจะ

ทำการจับช้ินงาน ดังน้ี 
7 : ทำการหยิบชิ ้นงานขึ ้นมา กำหนดให้หุ ่น

เคลื่อนที่แบบ Linear ด้วยความเร็ว 100% โดยระดับ
ความถูกต้องของจุด ระดับ A1 (สูงสุด) 

8 : เหว่ียงแขน เพ่ือนำขวดไปเก็บไว้ใน กำหนดให้
หุ่นเคล่ือนท่ีแบบ Linear ด้วยความเร็ว 100% โดยระดับ
ความถูกต้องของจุด ระดับ A1 (สูงสุด) 

9 : เคลื ่อนที ่ใกล้จุดวางขวด กำหนดให้หุ ่น
เคล่ือนท่ีแบบ Linear ด้วยความเร็ว 10% โดยระดับความ
ถูกต้องของจุด ระดับ A1P (พิเศษสูงสุด) 

10 : เปิดวาล์ว vacuum off เป็น 1 
11 : ปิดวาล์ว vacuum on เป็น 0 
12 : รอสัญญาณท่ีไม่มีขวดอยู่บนปลาย gripper 

13 : เคล ื ่ อนที ่ ออกหางจากจุดที ่ วางขวด 
กำหนดให้หุ่นเคล่ือนท่ีแบบ Linear ด้วยความเร็ว 100% 
โดยระดับความถูกต้องของจุด ระดับ A1 (สูงสุด) 

14 : กลับไปยังท่าเตรียมพร้อมกำหนดให้หุ ่น
เคลื่อนที่แบบ Linear ด้วยความเร็ว 100% โดยระดับ
ความถูกต้องของจุด ระดับ A5 (ต่ำสุด)  

15 : จบโปรแกรม 
 โดยแขนกลจะเป็นแขนกลสำเร็จใช้งานจริงใน
โรงงานอุตสาหกรรม โดยนำขวดว่างอยู่บนสายพานท่ีได้
สร้างขึ้นมา สามารถวางขวดให้เคลื่อนท่ีไปตามสายพาน
เพ่ือให้กล้องตรวจสอบตามตำแหน่งท่ีกำหนด โดยอุปกรณ์
จะต้องทำงานร่วมกัน 

3. ผลการทดลองและอภิปรายผล/ 
ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

การทดสอบการประมวลผลภาพ โดยขวดชนิด
ต่างๆจะถูกลำเลียงไว้บนสายพาน โดยไม่มีรูปแบบการวาง
ท่ีแน่นอน เพ่ือทดสอบการระบุช้ินงานจากการกระมวลผล
ภาพผลการถ่ายภาพด้วยกล้อง ออกมาเป็นภาพ และทำ
การคัดเลือกภาพเพ่ือทำการเทรนหาโมเดลในการคัดแยก
ขวดจำนวน 200 ภาพจากภาพท้ังหมด 300 ดังภาพท่ี 3 
 

 
ภาพที่ 3 การเทรนด์ 

การเทรนภาพท่ีถ่ายด้วยกล้อง จะระบุชิ้นงาน
เพื ่อให้ระบบได้เรียนรู ้โดยการทำ Labeling และ      
เทรนด์โมเดล ด้วยอัลกอริทึม YOLOv5 เมื่อเทรนด์
โมเดลแล้ว จะได้โมเดลต้นแบบออกมาหลังจากนั้น
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จำเป็น ต้องทำการประเมินโมเดลในแต่ละแบบเพื่อ
หาโมเดลที่แม่นยำที่สุด และจะนำโมเดลที่ดีที่สุดนั้น
ไปตัวแทนในการทำงานเพื่อคัดแยกชิ้นงานภาพเพื่อ
นำมาทำการเทรนโมเดล โดยได้ผลดังภาพที่ 4 เมื่อ
ระบบประมวลผลภาพตรวจสอบชิ้นงาน และพบว่า
ขวดดังกล่าวเป็นชิ้นงานที่ทำการคัดแยกออกมาแขน
กลจะทำการเคลื่อนที่เข้าไปหยิบชิ้นงานและนำไปวาง
บนจุดที่กำหนด โดยได้ตำแหน่งตามจุดต่างๆแสดงดัง
ภาพที่ 5 โดยเส้นทางการเคลื่อนที่ของแขนกล จะมี
ลักษณะการจำลองการเคลื่อนที่  ดังภาพที่ 6  โดย
ตรวจพบชิ้นงานจะตีกรอบสีแดงพร้อมแสดงค่าความ
มั่นใจในการตรวจสอบว่าเป็นวัตถุที่ต ้องการออกมา
เป็นตัวเลข 

 
 

ภาพที่ 4 ภาพจากการตรวจสอบ 

การทดลองการตรวจสอบชิ้นงานโดยใช้ระบบ
วิชั่นร่วมกับแขนกลอุตสาหกรรม เพื่อคัดแยกขวดที่
ต้องการเพื่อนำไปรีไซเคิล โดยการคัดแยกขวดจะวาง
อยู่บนสายพานลำเลียงแบบคละ การคัดแยกขวด โดย
ใช้ การประมวลผลภาพโดยการสร้างอัลกอลิทึม
โมเดลในการจำแนกขวดที่คละกันบนสายพาน โดยใช้
หลักการ การเร ียนรู ้ของระบบเครื ่อง (Machine 
Learning) เพื่อจดจำลักษณะของขวดที่ต้องการคัด
แยกออกมา ซึ ่งสามารถถ่ายภาพที่มีขนาด 160 x 
120 พิกเซล และนำไปประมวลผลในคอมพิวเตอร์ 
ประมวลผลด้วย YOLOv5 โดยจะทำงานร่วมกับแขน
กล เพื่อทำการหยิบชิ้นงานและคัดแยกขวดที่ต้องการ
โดยจะทำการทดสอบ วางขวดลงบนสายพานแบบ
คละและให้ระบบวิชั ่นตรวจสอบ ส่งสัญญาณไปยัง
แขนกลคัดแยกหยิบจับช้ินงาน 

 

 
 

ภาพที่ 5 พิกัดตำแหน่งการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ 
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ภาพที่ 6 ตำแหน่งการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ 

ตารางที่ 1 การทำงานร่วมกันระบบวิช่ันและแขนกล 
ลำดับ ระบบวิช่ัน ระบบแขนกล 

1   
2   
3   
4   
5   
6   
7   
8   
9   
10   

จากผลการทดลองโดยได้ทำการสุ่มวางขวด
บนสายพานเพื่อให้กล้องระบุขวดที่ต้องการและส่ง
สัญญาณให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่ต้องการไปไว้ในจุด
ที่กำหนด จะเห็นว่าระบบคัดแยกขวดโดยใช้ระบบ
ประมวลผลภาพในการคัดแยกขวดที่วางบนสายพาน
คละกับขวดชนิดต่างๆ ระบบวิชั่นสามารถตรวจพบ 
และคัดแยกขวดที่ต้องการ ได้ ซึ่งใช้เวลาประมาณใน

การประมวลผลภาพนิ่งประมาณ 0.2 วินาที โดยไม่
รวมการนำภาพเข้าระบบ แขนกลสามารถหยิบจับ
ชิ้นงานในบริเวณที่กำหนดอย่างแม่นยำ โดยสามารถ
นำขวดไปวางเก็บไว้ในบริเวณที่กำหนด โดยใช้เวลาใน
การหย ิบจ ับจนถ ึ งวางช ิ ้นงานและกล ับไปท ่า
เตรียมพร้อมเพื่อทำการรอสัญญาณต่อไปใช้เวลา
ประมาณ 14 วินาที โดยระยะจุดจัดเก็บชิ้นงานวาง
ด้านข้างลำตัวหุ่นยนต์และมีกล่องไว้จัดเก็บเพื่อคัด
แยกขวดที่ต้องการโดยเฉพาะ ข้อมูลจากการทดลอง
สามารถสรุปได้ว่าระยะการถ่ายภาพขวดที่ลำเลียงบน
สายพานท่ีระยะ 47 เซนติเมตร จากตัวกล้อง มีความ
แม่นยำในการตรวจพบและผลการคัดแยกขวดมีความ
ถูกต้อง และแม่นยำ สามารถบอกความแตกต่างและ
คัดแยกชิ้นงานท่ีต้องการออกมาได้ 

 

4. สรุปผลการทดลอง/ สรุปผลการวิจัย 
สามารถคัดแยกขวด โดยใช้การประมวลผล

ภาพโดยการสร้างอัลกอลิทึม โมเดลในการจำแนก
ขวดที่คละกันบนสายพานโดยใช้หลักการการเรียนรู้
ของระบบเครื ่อง (Machine Learning) เพื ่อจดจำ
ลักษณะของขวดที่ต้องการคัดแยกออกมา และนำไป
ประมวลผลในคอมพิวเตอร์ได้ โดยสามารถนำภาพ
จากกล้องมาประมวลผลด้วย YOLOv5 ได้มีการสร้าง
โมเดลจากการถ่ายภาพในรูปแบบลักษณะต่างๆ 
เพื ่อให้ตัวเครื ่องจดจำรูปแบบของขวดที ่ต้องการ 
หลังจากนั้นได้และทำการตรวจสอบความแม่นยำของ
โมเดลด้วยการทดลองที่เตรียมไว้ โดยข้อมูลจากการ
ทดลองสามารถสรุปได้ว่าระยะการถ่ายภาพขวดที่
ลำเลียงบนสายพาน มีความแม่นยำในการตรวจพบ
และผลการคัดแยกขวดมีความถูกต้อง และแม่นยำ 
สามารถบอกความแตกต่างและคัดแยกชิ ้นงานที ่
ต้องการออกมาได้ แขนกลสามารถหยิบจับขวดคัด
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แยกขวดที่ต้องการออกมาเก็บยังตำแหน่งที่กำหนดได้ 
โดยการหยิบจับจะมีความแม่นยำตรงตำแหน่งในการ
จัดเก็บ ทำให้ระบบสามารถคัดแยกขวดเพื่อจัดเก็บนำ
เฉพาะขวดที่ต้องการคัดแยกไปรีไซเคิล ระบบควร
ได้รับการพัฒนากลไก การลำเลียงทำให้ขวดเคลื่อนที่
ได้เร็วและตรงตามตำแหน่งในการตรวจสอบ จะช่วย
ทำให้ใช้เวลาน้อยลงไปและนำไปสู่การทำออกมาเป็น
ระบบจริงได้ 
 

5. กิตติกรรมประกาศ 
งานว ิ จ ั ยน ี ้ ได ้ ร ั บท ุนอ ุดหน ุนการว ิจ ัย 

งบประมาณรายได้ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล
กร ุ ง เทพ ด ้ านว ิ ทยาศาสตร ์ และ เทค โนโลย ี 
ปีงบประมาณ 2565 และขอขอบคุณ บริษัท เลิศวิลัย
แอนด์ซัน จำกัด ท่ีให้ความอนุเคราะห์ ในด้านต่างๆ 

 
6. เอกสารอ้างอิง  
 [ 1]  Zhang X, Xu J, Fu H, Hu S.  Research on 

Moving Arm Grasping Based on 
Computer Vision. IEEE; 2022. p. 298-301. 

[2]  Putri SFM, Mardiati R, Setiawan AE.  The 
Prototype of Arm Robot for Object 
Mover Using Arduino Mega 2560.  IEEE; 
2022. p. 1-6. 

 [3]  Cong VD.  Visual servoing control of 4-
DOF palletizing robotic arm for vision 
based sorting robot system.  Interna 
tional Journal on Interactive Design and 
Manufacturing (IJIDeM). 2022:1-12. 

[4]  Hanh LD, Phuc HT.  Simultaneously 
extract 3D seam curve and weld head 
angle for robot arm using passive vision. 

International Journal on Interactive 
Design and Manufacturing ( IJIDeM) . 
2022;16(3):1125. 

[5]  Markert T, Matich S, Neykov D, Muenig M, 
Theissler A, Atzmueller M.  Visual 
Detection of Tiny and Transparent 
Objects for Autonomous Robotic Pick-
and-Place Operations. IEEE; 2022. p. 1-4. 

[6] Rodziewicz- Bielewicz J, Korzeń M. 
Comparison of Graph Fitting and Sparse 
Deep Learning Model for Robot Pose 
Estimation.  Sensors ( 14248220) .  2022 
;22(17):6518. 

[7] Sawant N, Tyagi A, Sawant S, Tade SL. 
Implementation of Faster RCNN Algori 
thm for Smart Robotic ARM Based on 
Computer Vision. IEEE; 2022. p. 1-6. 

[8] Rakshit A, Pramanick S, Bagchi A, 
Bhattacharyya S.  Autonomous grasping 
of 3-D objects by a vision-actuated robot 
arm using Brain– Computer Interface. 
Biomedical Signal Processing and 
Control. 2023;84. 

[9]  Cong Vo D, Hanh Le D, Phuong Le H, Duy 
Dang A.  Design and development of 
robot arm system for classification and 
sorting using machine vision.  FME 
Transactions. 2022;50(1):181-. 

[ 10]  Ali A, Mohammad Hassan R, Ju Hong P. 
Computer Vision-Based Path Planning for 
Robot Arms in Three- Dimensional 



 

[20] 

ที่ 17 ฉบับท่ี 2 กรกฏาคม – ธันวาคม  2566  Vol 17 No.2  July – December  2023 

Workspaces Using Q-Learning and Neural 
Networks. Sensors. 2022;22(1697):1697-. 

[11] SINGHATA N.  The 2D Barcodes Identify 
the Workpieces by using Microcontroller 
Interface between Image Processing and 
PLC Machine.  Walailak Journal of 
Science and Technology ( WJST) . 
2021;18(18):9539. 

[12] Yu- Ting S, Tzuu- Hseng SL, Meng- Xue C, 
Song-Jin L, Cheng-Yeh Y, Chang-Wen W, 
et al.  A Fully Automatic Calibration for 
Vision- Based Selective Compliance 
Assembly Robot Arm and Its Application 
to Intelligent Wafer Inspection    
Scheduling. IEEE Access. 2022;10:50100-
13.  

 
 



 

 

 


