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บทสรุปผู้บริหาร 

โครงการวิจยัและพฒันาสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ เพ่ือคดัแยกและแจกจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์ ดงักล่าว

นี ้ศกึษาและวิจยัระบบการรับยา แยกแยะ และแจกจ่ายยา ท าให้เกิดความสะดวกและถกูต้อง นอกจากนี ้

จากผลการวิจยัดงักล่าว ยงัลดความสบัสนท่ีเกิดจากการใช้คนในการท างาน เพิ่มประสิทธิภาพ ลดขนาด

ของคลังยา ซึ่งเดิมมีขนาดใหญ่ให้มีขนาดเล็ก และยังผลให้เกิดการพัฒนาองค์ความรู้ เทคโนโลยี และ

ต้นแบบ นวตักรรมใหม่ ดงันัน้ การน าเทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบโลจิสติกส์น ามาประยุกต์ใช้เพ่ือช่วย

แจกจ่าย แยกแยะ และจดัสรรเวชภัณฑ์ จึงนบัได้ว่าเป็นอีกแนวทางหนึ่งในการช่วยแก้ปัญหาดงักล่าวได้

อยา่งด ี

ในการด าเนนิงานตามโครงการนี ้ก่อให้เกิดการศกึษา วิจยั และพฒันาระบบหุ่นยนต์ส าหรับการรับ

ยา แยกแยะ จดัยา และแจกจ่ายยาเพ่ือความสะดวกและความถกูต้องในการปฏิบตัิงานของระบบการจดั

จ่ายยาในโรงพยาบาล ทัง้นี ้เพ่ือให้ระบบมีข้อผิดพลาดน้อยลงท่ีสุด ลดระยะเวลาในการปฏิบตัิงาน เพิ่ม

ความถกูต้องในการจดัเก็บและแจกจ่ายยา เพ่ือประโยชน์สงูสดุตอ่ผู้ ป่วย การวิจยัพฒันาระบบหุ่นยนต์ท่ีใช้

ในการจดัแยกยาและวิจยัพฒันาระบบหุ่นยนต์ท่ีใช้ในการจ่ายยา เพ่ือน ามาใช้ในระบบหุ่นยนต์ส าหรับการ

รับยา แยกแยะ จดัยา และแจกจา่ยยาได้อยา่งมีประสิทธิภาพ 

ผลงานวิจัยชิน้นีส้ามารถถูกน าไปใช้ประโยชน์ทางการรับยา แยกแยะ จัดยา และแจกจ่ายยา

สถานพยาบาลได้ เพ่ือประโยชน์ของเจ้าหน้าท่ีทางการแพทย์และผู้ ป่วย โดยการลดภาระงาน ลดระยะเวลา

ในการด าเนินงาน เพิ่มความถกูต้องแม่นย าและความสะดวกในการใช้ปฏิบตัิงานของเจ้าหน้าท่ี เพิ่มความ

ปลอดภยัในการรักษาท่ีเก่ียวข้องกบัเวชภณัฑ์ของผู้ ป่วย  

  



บทคัดย่อ 

ข้อจ ากัดและอุปสรรคท่ีเกิดขึน้ในการปฏิบตัิงานภายในคลงัยา อันได้แก่ การปฏิบตัิงานภายใต้

กรอบเวลาท่ีจ ากดั ความผิดพลาดในการเบกิจา่ยยาตลอดจน  ภาระงานของบคุคลากรท่ีมีส่วนเก่ียวข้องนัน้ 

สามารถลดทอนให้เกิดข้อผิดพลาดน้อยท่ีสุดได้ ถึงแม้ข้อผิดพลาดโดยส่วนใหญ่จะไม่ก่อให้เกิดอนัตราย

มากนกั ทวา่ เพ่ือเสริมความปลอดภยัของผู้ ป่วยและประสิทธิภาพในการท างานอย่างสงูสดุ ทางคณะผู้วิจยั

จึงท าการวางแผนงานจัดตัง้ระบบข้อมูลท่ีสามารถแสดงสถานะออนไลน์ในกระบวนการจัดแยกยาและ

แจกจา่ยยา เพ่ือลดปัญหาท่ีอาจเกิดขึน้ท่ีคลงัยาศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก มหาวิทยาลยัมหิดล โดยใน

ระบบติดตามการจัดแยกและแจกจ่ายยานัน้ เจ้าหน้าท่ีจะสามารถเพิ่มเติมหรือปรับแก้ข้อมูลของยาใน

ขณะท่ียาอยูใ่นล าดบักระบวนการตา่งๆในระบบด้วยข้อมลูเชิงเส้น จดุประสงค์ของการปฏิบตัิงานในระบบ

นีเ้พ่ือให้เจ้าหน้าท่ี ซึง่รวมถึงเภสชักรและพยาบาล สามารถเข้าถึงสถานะในการปฏิบตัิงาน รวมทัง้เพ่ือเพิ่ม

คณุภาพในการดแูลผู้ ป่วยด้วยการลดความผิดพลาดทางการรักษา ลดระยะเวลาในการปฏิบตัิงาน ลด

ภาระงานและพฒันาระบบการท างานอยา่งมีประสิทธิภาพ 



Abstract 

Time consuming, medication error, and working load in medical supply department 

almost are significant by interruption and distraction. Although only a small percentage of these 

errors cause harm, they need to be minimized in an effort to improve patient safety and working 

efficiency. In an attempt to reduce the number of interruptions at the medical supply department 

in Golden Jubilee Medical Center, Mahidol University, we plan to implement an information 

system to provide an online status of prescription progress during the dispensing progress. This 

prescription tracking system, by barcode, will allow pharmacy staff to enter and update it as it 

moves along the dispensing process. The objective of implementing this system is to provide a 

shared tool for staff, pharmacist ,and nurses to allow visibility of the status of a implementation 

include improving patient care by reducing medication errors, time consuming, work loading, 

and inefficiency workflow.  
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บทที่ 1 
บทน า 
 

การจดัการระบบในระบบในโรงพยาบาล ทัง้ในเร่ืองการจดัการข้อมูล ยาหรือเวชภัณฑ์นัน้ เป็นประเด็นท่ี
ได้รับความสนใจโดยเฉพาะการจดัการเชิงโลจิสติกส์ ทัง้นีเ้พ่ือให้ผลลัพธ์มีประสิทธิภาพสูงขึน้ อาทิ การลด
ข้อผิดพลาดท่ีเกิดในการท างานด้านการขนส่ง เพิ่มขีดความสามารถในการท างานในเร่ืองของความเร็วและ
เวลา เป็นต้น ระบบคลงัยาเป็นหัวใจหลักในการขนส่งยาและเวชภัณฑ์ไปสู่แผนกต่างๆในโรงพยาบาล ต้อง
อาศยัการท างานท่ีมีความเข้าใจในระบบเป็นอย่างดี โดยปัจจบุนัการใช้คนจดัการข้อมลูท่ีมีจ านวนมากอาจท า
ให้เกิดข้อผิดพลาดขึน้ได้ รวมไปถึงการขนส่งข้อมูล ยา และเวชภัณฑ์ ดงันัน้ในการศึกษาและพัฒนาระบบ
หุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยาจงึมีความจ าเป็น เพ่ือลดข้อผิดพลาดดงักลา่ว 

 
1.1 ความเป็นมา 

 
 ปัจจุบนัระบบหุ่นยนต์ได้ถูกน าเข้ามาใช้ในชีวิตประจ าวนัเพิ่มมากขึน้ จุดมุ่งหมายเพ่ือเพิ่มความแม่นย า 
ความสะดวกสบาย และความถูกต้องให้กับงานท่ีจ าเป็นต้องใช้ความแม่นย าสูง อีกทัง้ยังช่วยลดภาระการ
ท างานของมนุษย์ ในทางการแพทย์ได้มีการน าระบบหุ่นยนต์มาใช้กันอย่างแพร่หลายมากขึน้อาทิ การน า
หุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้เพ่ือช่วยในด้านการผ่าตดั เน่ืองจากหุ่นยนต์มีความถูกต้องและมีความแม่นย าสูง จึง
สามารถชว่ยเพิ่มประสิทธิภาพและช่วยลดระยะเวลาในการผ่าตดัได้ ส่วนด้านโลจิสติกส์ในโรงพยาบาลเป็นอีก
ด้านท่ีมีความน่าสนใจเป็นอย่างมากในการน าหุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้ เพ่ือเพิ่มประสิทธิภาพในการขนถ่ายสิ่ง
ตา่งๆ อาทเิชน่ การขนสง่คนไข้ และการขนสง่ยาไปตามสถานท่ีตา่งๆในโรงพยาบาลซึ่งในกรณีนีจ้ะเป็นการช่วย
เพิ่มความถกูต้องของการขนถ่าย ลดความสบัสนท่ีเกิดจากการใช้คนในการขนถ่าย ลดความผิดพลาดท่ีเกิดจาก
ความล้าและความสบัสนท่ีเกิดขึน้จากมนษุย์เป็นส าคญัอีกด้วยดงันัน้การขนถ่ายและจดัส่งยานัน้นบัได้ว่าเป็น
อีกด้านหนึง่ท่ีนา่จะมีการน าระบบหุน่ยนต์มาประยกุต์ใช้เพ่ือให้เสริมประสิทธิภาพในการท างาน 

 ยา วัสดุ และอุปกรณ์ทางการแพทย์ต่างๆ ท่ีใช้ในการบ าบัดรักษาผู้ ป่วยรวมเรียกว่า สินค้าเวชภัณฑ์ 
(Medical Supplies) เป็นสินค้าท่ีเก่ียวข้องกับความเป็นความตายของประชาชน แตกต่างกับสินค้าอุปโภค
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บริโภคตรงท่ี ถ้าผู้บริโภคไม่ได้สินค้ามา จะไม่ส่งผลต่อคณุภาพของชีวิตมากนกั ในทางตรงกันข้าม หากผู้ ป่วย
ไมไ่ด้สินค้าเวชภณัฑ์ หรือเกิดความผิดพลาดจากการจดัการการขนส่งสินค้าเวชภณัฑ์เหล่านี ้ตลอดจนสินค้ามี
ความเส่ือมสภาพหรือหมดอาย ุเพราะการเก็บรักษา หรือการขนสง่ไมมี่คณุภาพ ท าให้ไม่สามารถน าไปรักษาได้ 
จะส่งผลเสียแก่ผู้ ป่วย หรือท าให้เสียชีวิตทนัทีได้แผนกบริการเวชภัณฑ์หรือคลงัยา จึงมีความส าคญัอย่างยิ่ง 
ส าหรับการบริการผู้ ป่วยในสถานประกอบการพยาบาล โดยแผนกดงักล่าวจะมีความส าคญัเก่ียวข้องกับการ
จดัการยา รวมทัง้เวชภัณฑ์ท่ีไม่ใช่ยา จะต้องจดัสรรให้เพียงพอต่อความต้องการในการใช้งาน และค านึงถึง
ความถกูต้อง แมน่ย า และลดข้อผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดขึน้ในแตล่ะขัน้ตอนของการบริการทางเวชภณัฑ์ แต่เน่ือง
ด้วยทกุวนันีต้ามโรงพยาบาลทัว่ไป มีจ านวนคนผู้ ป่วยในและผู้ ป่วยนอกจ านวนมากบุคลากรท่ีท าหน้าท่ีในการ
แยกจา่ย ขนส่ง และให้บริการทางเวชภณัฑ์ต้องเสียเวลามากในการจดัและคดัแยกยา รวมถึงการขนส่งยาซึ่งมี
จ านวนมากกวา่ 20000 รายการตอ่การท างานหนึ่งวนั ความล้าจากการท างานจึงเป็นสาเหตหุนึ่งท่ีอาจน ามาซึ่ง
ความผิดพลาดของการขนสง่ยา ท าให้สง่ผลกระทบโดยตรงกนัคนไข้ท่ีได้รับยา 
 ดงันัน้การประยกุต์ระบบหุน่ยนต์มาใช้ในการจดัแยกและแจกจา่ยยา สามารถก าจดัปัญหาดงักล่าวข้างต้น
ได้ ทัง้นีเ้น่ืองด้วยระบบหุ่นยนต์มีความแม่นย าสูง สามารถท างานซ า้ๆ ได้ดีกว่ามนุษย์ และการท างานของ
หุ่นยนต์ควรอยู่ภายใต้การควบคมุดูแลของมนุษย์เพ่ือไม่ให้เกิดความผิดพลาดท่ีจะส่งผลร้ายแรงต่อคนไข้ได้ 
การวิจยัและพฒันาสถานีหุน่ยนต์ต้นแบบ เพ่ือจดัแยกและแจกจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์นี ้จะเป็นประโยชน์สงูสดุใน
การประยกุต์วิทยาการหุน่ยนต์มาใช้ในระบบโลจิสตกิส์ทางการแพทย์ 
 
1.2 วัตถุประสงค์  
 
 โครงการวิจยัและพฒันาสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบเพ่ือคดัแยกและแจกจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์นี ้มีวตัถปุระสงค์
หลกัท่ีส าคญั คือ  
  (1) ศกึษา วิจยั และพฒันาระบบหุ่นยนต์ส าหรับการรับยา แยกแยะ จดัยา และแจกจ่ายยา เพ่ือความ
สะดวกและถกูต้องของระบบการจดัจา่ยยาในโรงพยาบาล 
  (2) วิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ในการจดัแยกยา 
  (3) วิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ในการจา่ยยา 
 ทัง้นีเ้พ่ือวิจยั และพัฒนาองค์ความรู้ เทคโนโลยี และต้นแบบนวัตกรรมใหม่ โดยการน าเทคโนโลยีและ
นวตักรรมหุน่ยนต์มาประยกุต์ใช้ในการจดัแยกและแจกจ่ายยาส าหรับระบบโลจิสติกส์ภายในโรงพยาบาล เพ่ือ
ช่วยลดปัญหาการจดัแยกและแจกจ่ายยาท่ีอาจจะเกิดความผิดพลาดอนัเน่ืองมาจากปัจจยัหลายสาเหต ุเช่น 
ความอ่อนล้าจากการท างานของเจ้าหน้าท่ีซึ่งจะต้องท าการคดัแยกและแจกจ่ายยาท่ีมีจ านวนมากในแตล่ะวนั
อีกทัง้ยงัชว่ยเพิ่มความถกูต้องของการขนถ่าย และลดความสบัสนท่ีเกิดจากการใช้คนในการขนถ่ายนอกจากนี ้
ระบบการจัดเก็บสินค้าเวชภัณฑ์ จ าเป็นต้องมีระบบการจัดการและการเก็บรักษาท่ีดี มีการควบคุมอย่าง
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เข้มงวด ทัง้ในเร่ืองของอุณหภูมิซึ่งมีความส าคญัมากต่อการเส่ือมสภาพของเวชภัณฑ์ และในเร่ืองของบรรจุ
ภณัฑ์สินค้าเม่ือมีการขนส่งออกไปให้ผู้ ป่วย เน่ืองจากสินค้าเวชภณัฑ์บางประเภทไม่สามารถโดนแสงได้ หรือมี
ความไวต่อความร้อน ความชืน้และแสงสว่าง ซึ่งหากการบรรจุผลิตภัณฑ์สินค้าไม่ดีพอ ท าให้สินค้าเวชภัณฑ์
โดนแสง ความร้อนและความชืน้ท่ีมากเกินไป ส่งผลให้สรรพคณุของเวชภัณฑ์นัน้เส่ือมสภาพและไม่สามารถ
น าไปใช้งานได้ ดงันัน้ในการดแูลและการควบคมุคณุภาพสินค้าเวชภัณฑ์นีจ้ าเป็จะต้องท าตัง้แต่ขัน้ตอนการ
จดัเก็บ การหยิบ และการบรรจ ุรวมถึงการขนสง่ เพื่อให้เวชภณัฑ์มีอายตุามเวลาท่ีก าหนดไว้ และมีสรรพคณุคง
เดิม ดังนัน้ การน าเทคโนโลยีหุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้เพ่ือช่วยแจกจ่าย แยกแยะ และจัดการเวชภัณฑ์และ
ระบบโลจิตตกิส์ภายในโรงพยาบาลนัน้ จงึนบัได้วา่เป็นอีกแนวทางหนึง่ในการชว่ยแก้ปัญหาดงักล่าว 
 
1.3 เป้าหมายโครงการ 
 
 ในการศึกษา วิจัยและพัฒนาระบบสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ เพ่ือจัดแยกและจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์นัน้จะ
ท าการศกึษาและพฒันาเพื่อหาต้นแบบของระบบหุน่ยนต์ท่ีน ามาใช้ในการจดัแยกและจ่ายยา โดยในโครงการนี ้
จะมีขอบเขตอยู่ท่ีคลงัยาขนาดเล็กเพ่ือเป็นต้นแบบในระยะเร่ิมต้น ซึ่งเป้าหมายหลกัของโครงการคือ การน า
ระบบหุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้เพ่ือช่วยในการจัดแยกและจ่ายยาเชิงโลจิสติกส์ในโรงพยาบาล เพ่ือเก็บและ
เบกิจา่ยยาจากชัน้วางโดยใช้เทคโนโลยีหุน่ยนต์และระบบอตัโนมตัิเชิงอตุสาหกรรมเข้าเสริม โดยระบบดงักล่าว
จะท าหน้าท่ีแทนบุคคลการเหล่านัน้ในการจัดการยา เพ่ือลดจ านวนของบุคลากรในงานดังกล่าว เพิ่ม
ประสิทธิภาพและความถกูต้องในการขนย้ายยาจากบริเวณท่ีเก็บยาไปยงัผู้ ป่วยและห้องจ าหน่าย จดุมุ่งหมาย
ของระบบนอกเหนือจากการการท างานทดแทนแล้ว ยงัเป็นการวางแผนจดัการยาซึ่งท าให้การใช้พืน้ท่ีห้องเก็บ
ยามีประสิทธิภาพสงูสดุ 
 
1.4 ทบทวนวรรณกรรม 
 
 1.4.1  การขนส่งยาในโรงพยาบาล 
 การบริหารเวชภัณฑ์เป็นกลไกส าคัญของการด าเนินการภายในสถานบริการสาธารณสุขและระบบ            
โลจิสติกส์ภายในโรงพยาบาล ซึ่งครอบคลุมถึงการส่งของ  การจดัเก็บ  การเบิกจ่าย  และการส ารองเวชภณัฑ์
คงคลงั[1-2] ดงันัน้ แผนกขนส่งเวชภัณฑ์จึงมีบทบาทส าคญัมากในการบริหารและจดัการเวชภัณฑ์ เพ่ือให้
เพียงพอตอ่ความต้องการในการใช้งาน โดยมีความถกูต้องแม่นย าและลดข้อผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดขึน้ในแตล่ะ
ขัน้ตอนของสถานประกอบการ ซึง่นบัได้วา่เป็นสิ่งท่ีส าคญัอยา่งยิ่ง [3] 
 ทัง้นี ้การพิจารณากิจกรรมย่อยในแต่ละแผนกขององค์กรหรือส่วนงาน ยงัสามารถช่วยเพิ่มวิสยัทศัน์ใน
ด้านต้นทนุของการด าเนินการ อีกทัง้ยงัช่วยเพิ่มโอกาสในการปรับปรุงระบบดงักล่าวให้เหมาะสมและดีขึน้ [4] 
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โดยการปรับปรุงระบบโลจิสตกิส์ส าหรับการจดัการทางเภสชักรรมภายในโรงพยาบาล และสามารถพัฒนาไปสู่
ระบบคลงัเวชภณัฑ์ท่ีมีประสิทธิภาพ ก่อให้เกิดความสมัพนัธ์ส าหรับการด าเนินงานท่ีดีระหว่างหน่วยงานจ่าย
เวชภัณฑ์กับหน่วยบริการอ่ืนๆในโรงพยาบาล นอกจากนีย้ังส่งผลดีต่อการบริการจัดการยาให้มีประสิทธิผล
สงูสดุ ตลอดจนการเพิ่มระดบัความพงึพอใจของผู้ รับบริการ [5] 
 จากกรณีศกึษาของโรงพยาบาลหลายแหง่ในสหรัฐอเมริกา มีการเร่ิมใช้การบริหารแบบทนัเวลาพอดีควบคู่
กบัระบบการบริหารคลงัสินค้าแบบเช่ือมโยงกับผู้ผลิต และระบบหุ่นยนต์แบบอตัโนมตัิ ท าให้ประสิทธิภาพใน
การบริหารเวชภณัฑ์เพิ่มมากขึน้[6] ทัง้ในด้านความถกูต้องและความเหมาะสม ระบบการจดัการคลงัเวชภณัฑ์
จะท าหน้าท่ีเร่ิมตัง้แตก่ารจดัซือ้จดัหาเวชภณัฑ์ยาท่ีมีคณุภาพในราคาท่ีเหมาะสมเพ่ือเตรียมไว้ให้บริการผู้ ป่วย 
รับยามาจากโรงงานผู้ผลิต ตลอดจนเก็บรักษายา และขนส่งไปยังสถานเบิกจ่ายยา[2] อีกทัง้ยังเป็นคลังยา
ส ารองให้แก่สถานีอนามยัในเขตอ าเภอเมือง (ในกรณีสถานประกอบการ หรือโรงพยาบาลประจ าจงัหวดั) แต่
เน่ืองจากในแต่ละวันผู้ ป่วยท่ีเข้ารับบริการมีจ านวนมาก  ดังนัน้การปรับปรุงการบริหารงานเวชภัณฑ์ให้มี
คณุภาพและตรงตามมาตรฐานจงึเป็นสิ่งท่ีจ าเป็นอยา่งยิ่งในการตอบสนองความต้องการของผู้ใช้บริการ   
 การปรับปรุงกระบวนการท างานจ าเป็นต้องได้รับความร่วมมือจากผู้ปฏิบตัิงาน เพ่ือชีใ้ห้เห็นถึงปัญหาท่ี
เก่ียวข้องและรายละเอียดของวิธีการท างานของระบบ เพ่ือป้องกนัการก่อให้เกิดความสญูเสียทัง้เวลาและการ
ใช้ทรัพยากรเกินความจ าเป็น หลกัการศกึษาระบบการจา่ยยาร่วมกบัการน าหุ่นยนต์เข้ามาช่วยพฒันา ปรับปรุง
และเสริมระบบดังกล่าว สามารถน ามาใช้เพ่ือการวิเคราะห์สภาพการด าเนินงานเพ่ือแก้ไขปัญหาและหา
แนวทางในการปรับปรุงให้การปฏิบตังิานมีประสิทธิภาพเพิ่มมากขึน้[7] 
 
 1.4.2 หุ่นยนต์กับการขนส่งยา 
 หุ่นยนต์หรือระบบจ่ายยาอัตโนมตัิเข้ามาช่วยในงานทางด้านเภสชักรรมเร่ิมตัง้แต่ก่อนปี ค.ศ. 1970 มี
จุดประสงค์หลักในการลดเวลาในการท างาน ทัง้ยังเพิ่มความสะดวกให้กับบุคคลากรและผู้ ป่วยท่ีเก่ียวข้อง 
นอกจากประโยชน์ท่ีกล่าวมาแล้ว การน าหุ่นยนต์เข้ามาช่วยในงานด้านเภสชักรรมยงัช่วยในเร่ืองของการลด
ความผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดขึน้ระหวา่งการท างานซ า้ๆ ของบคุคลากร 
 ในยคุเร่ิมแรกของประเทศสหรัฐอเมริกา โรงพยาบาลนิยมใช้ระบบการกระจายยาส าหรับผู้ ป่วยแบบส ารอง
ยาบนหอผู้ ป่วย (Ward Stock System) โดยเภสชักรจะจ่ายยาในขนาดบรรจภุณัฑ์ส าหรับผู้ ป่วย และพยาบาล
บนประจ าหอผู้ ป่วย จะเป็นผู้จดัเตรียมยาจา่ยให้กบัผู้ ป่วยในแตล่ะราย จะมีการส ารองยาไว้บนหอผู้ ป่วยจ านวน
หนึ่ง ในขณะท่ีบางโรงพยาบาล โดยเฉพาะในโรงพยาบาลเอกชนและโรงพยาบาลขนาดเล็ก นิยมใช้ระบบการ
กระจายยาแบบใบสัง่ยารายบคุคล (Individual Inpatient หรือ Prescription Order System) โดยพยาบาลจะ
คดัลอกค าสัง่ยามายงัฝ่ายเภสชักรรม และฝ่ายเภสชักรรมจะจา่ยยาและคดิคา่ยาของผู้ ป่วยแตล่ะราย 
 ตอ่มาภายหลงั จงึมีการผสมผสานระบบกระจายยาทัง้สองแบบคือระบบการกระจายยาส าหรับผู้ ป่วยแบบ
ส ารองยาบนหอผู้ ป่วย และระบบการกระจายแบบใบสั่งยารายบุคคลเข้าด้วยกัน แต่จากรายงานการวิจัย
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หลายๆฉบบัมีข้อสรุปว่า ระบบการกระจายยาแบบดงักล่าว มีข้อด้อยอยู่หลายประการ อาทิเช่น มีจ านวนยา
เหลือค้างบนหอผู้ ป่วยเป็นปริมาณมาก ปัญหายาหมดอาย ุการเก็บรักษาไม่ถกูวิธีท าให้ยาเส่ือมสภาพและเกิด
ความคลาดเคล่ือนจากการใช้ยาสงู(Medication Error) ท าให้เกิดผลเสียทัง้ตอ่ผู้ ป่วยและโรงพยาบาล 
 จนกระทัง้ในชว่งทศวรรษท่ี 1960 ได้มีการพฒันาระบบการกระจายยาแบบหนึ่งหน่วยขนาดใช้หรือระบบยู
นิตโด๊ส(Unit Dose System) ซึ่งจุดดงักล่าวนีเ้ป็นต้นก าเนิดท าให้เกิดระบบสั่งจ่ายยาและระบบขนส่งยา
อตัโนมตัิ โดยเร่ิมจากความคิดริเร่ิมการจดัยาตามขนาดการใช้ (Unit Dose) ส าหรับผู้ ป่วยเป็นรายๆไป ระบบ
การกระจายยาดงักล่าว มกัพบและใช้ในฝ่ายเภสชักรรมผู้ ป่วยใน เป็นการจ่ายยาท่ีมีการควบคมุและดแูลอย่าง
ใกล้ชิด โดยจ าเป็นต้องมีข้อมลูการให้ยาเพ่ือก ากบัการจดัจ่ายยาให้ผู้ ป่วย นอกจากนีย้าท่ีถกูจ่ายไปจะต้องจดั
ให้ครัง้ละไมเ่กิน 24 ชัว่โมง อยูใ่นสภาพท่ีใช้ได้ทนัที และมีฉลากระบช่ืุอผู้ ป่วย เตียงและเวลาบริโภคยานัน้ๆด้วย  
 โดยในปัจจุบนัระบบการกระจายยาด้วยหุ่นยนต์อัตโนมัติท่ีเป็นลักษณะการกระจายยาแบบหนึ่งหน่วย
ขนาดใช้เป็นท่ีนิยมมากในประเทศสหรัฐอเมริกาประมาณร้อยละ 90 [6] จากการรายงานและศึกษา พบว่า
ระบบการกระจายยาแบบหนึ่งหน่วยขนาดใช้ สามารถลดปัญหามูลค่ายาคงคลงั ยาหมดอายุ ยาเส่ือมสภาพ
และความคลาดเคล่ือนจากการใช้ยาท่ีเกิดจากระบบการกระจายยาแบบเดมิได้มาก 
 นอกจากการแบง่ประเภทของหุ่นยนต์ส่งยาระบบอตัิโนมตัิ ดงัท่ีกล่าวไปแล้ว ยงัสามารถแบง่ประเภทของ
ระบบสง่ยาได้อยา่งกว้างๆ ดงันีคื้อ 

(1) หุ่นยนต์ขนส่งยาแบบช่อง เ พ่ือการจัดเก็บ เป็นหุ่นยนต์ท่ีซับซ้อนน้อย ส่วนใหญ่ใช้ใน
โรงพยาบาลขนาดกลางและขนาดเล็ก  

(2) หุน่ยนต์ระบบการจดัเก็บแบบสุ่มหุ่นยนต์เหล่านีเ้ป็นชนิดท่ีพบมากท่ีสดุของหุ่นยนต์ท่ีใช้ในการ
ระบบขนสง่ยา โดยจะพบใช้ในโรงพยาบาลขนาดใหญ่ หรือคลงัยาขนาดใหญ่ 

 ทัง้นี ้ระบบขนสง่และจา่ยยาแบบอตัโนมตัิ เป็นหุ่นยนต์ท่ีออกแบบมาเพ่ือลดข้อผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดจาก
ความล้าของบคุคลากร โดยหุ่นยนต์สามารถก าหนดความเร็วจ่ายและเพิ่มความจขุองเวชภณัฑ์ได้ ทัง้นี ้หน้าท่ี
หลกัส าคญัของระบบหุน่ยนต์จา่ยยาอตัโนมตั ิประกอบไปด้วย ต้องสามารถจ่ายยาได้อย่างเหมาะสม น ายาเข้า
สูก่ลอ่งบรรจภุณัฑ์ และสามารถเก็บสินค้าคงคลงัได้ 
 ข้อดีอีกประการหนึ่งท่ีส าคญัของระบบหุ่นยนต์เพ่ือช่วยในการขนส่งและจ่ายยาแบบอตัโนมตัิคือ สามารถ
ช่วยลดเวลาในการขนส่ง เน่ืองจากยาจะถูกขนส่งตามขัน้ตอนการท างานของระบบอย่างอัตโนมัติ โดยจาก
การศกึษา เวลาเฉล่ียในการจดัส่งเป็นจดุ จะใช้เวลาประมาณจดุละ 20 วินาที อย่างไรก็ตามหากใบสัง่ยาจาก
แพทย์มีรายการยา มากวา่หนึง่รายการ ตวัอยา่งเชน่ 8 รายการ จะใช้เวลาทัง้สิน้เพียง 160 วินาที หรือ 2 นาที 
 ด้วยประโยชน์ของหุ่นยนต์ดงักล่าว จะช่วยในการจดัเก็บ แจกจ่ายและแบง่เบาภาระหน้าท่ีของเภสชักรได้ 
จงึเป็นการชว่ยแก้ปัญหาท่ีมกัเกิดขึน้ในฝ่ายเภสชักรรมของของโรงพยาบาล 
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1.5 หลักการและเหตุผล 
 
 โลจิสติกส์ในโรงพยาบาลเป็นอีกด้านท่ีมีความน่าสนใจเป็นอย่างมากท่ีจะมีการน าระบบหุ่นยนต์มา
ประยุกต์ใช้ในการพัฒนาประสิทธิภาพในการขนถ่ายสิ่งต่างๆ เช่น การขนถ่ายคนไข้ การขนถ่ายยาไปตาม
สถานท่ีตา่งๆ ในโรงพยาบาล ในกรณีนีน้อกจากเพิ่มความถกูต้องของการขนถ่าย ลดความสบัสนท่ีเกิดจากการ
ใช้คนในการขนสง่ ลดความผิดพลาดท่ีเกิดจากความล้า ความสบัสนท่ีเกิดขึน้จากมนษุย์เป็นส าคญั  

การบริหารจัดการด้านโลจิสติกส์ส าหรับยาและเวชภัณฑ์จึงนับเป็นสิ่ง ท่ีมีความจ าเป็น และมี
ความส าคญัอย่างมากตัง้แต่การจดัเก็บยาอย่างมีคณุภาพถูกต้อง รวมถึงสามารถน าส่งยาไปยงัหอผู้ ป่วยและ
ห้องยาย่อยอ่ืนๆทัว่ทัง้โรงพยาบาลเพ่ือให้ผู้ ป่วยได้รับยาอย่างถกูต้องรวดเร็วตรงตามเวลาและปลอดภยัรวมทัง้
สามารถตรวจสอบได้ว่ายาและเวชภัณฑ์เหล่านัน้อยู่ต าแหน่งใดโดยการติดตามหรือจ าแนกด้วยระบบรหัส
ข้อมลูเชิงเส้นหรือรหสัข้อมลูเชิงภาพไว้ท่ีเวชภณัฑ์ ดงัภาพประกอบท่ี 1.5.1 เพ่ือเป็นการเพิ่มความถูกต้องและ
ความแมน่ย าตอ่การตรวจสอบมายิ่งขึน้ 

 

 
ภาพประกอบที่ 1.5.1: การตดิรหสัข้อมลูเชิงเส้นส าหรับจ าแนกชนิดหรือประเภทของยา[8] 

 
แต่การด าเนินงานของโรงพยาบาลส่วนใหญ่นัน้จะมีหลายกระบวนการท่ีซบัซ้อนท าให้ผู้ ป่วยใช้เวลา

เป็นจ านวนมากการน าระบบบริหารและจดัการโลจิสตกิส์มาใช้จึงสามารถช่วยให้โรงพยาบาลให้บริการได้อย่าง
รวดเร็วและปลอดภัยดงัภาพประกอบท่ี 1.5.2 แสดงตวัอย่างของระบบสายพานล าเลียงยาแบบรางคู่ส าหรับ
ห้องจา่ยยาของทางโรงพยาบาล 
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ภาพประกอบที่ 1.5.2: ระบบสายพานล าเลียงยาแบบรางคูส่ าหรับห้องจา่ยยาของทางโรงพยาบาล[9] 

 
 ส าหรับระบบโลจิสตกิส์ของการขนถ่ายและจดัส่งยาเป็นอีกด้านท่ีน่าจะน าระบบหุ่นยนต์มาประยกุต์ใช้
ให้เกิดประโยชน์สงูสดุ เน่ืองด้วยทกุวนันีต้ามโรงพยาบาลหลกัๆ มีผู้ ป่วยในและผู้ ป่วยนอกจ านวนมาก ส่งผลให้
บคุลากรท่ีท าหน้าท่ีในการจา่ยและขนสง่ยา ต้องเสียเวลาในการจดัยาจ านวนมากตอ่วนั และเสียเวลาในการส่ง
ยาและแยกยาไปมากตอ่การท างานหนึง่วนั ความล้าจากการท างานเป็นสาเหตหุนึ่งท่ีอาจเกิดน ามาซึ่งความผิด
พลาดของการสง่ยาได้ และสง่ผลกระทบโดยตรงกนัคนไข้ท่ีได้รับยา 
 ซึ่งระบบหุ่นยนต์มีข้อได้เปรียบ คือ สามารถท างานซ า้ๆ กนัได้หลายครัง้ เหมาะส าหรับการขนส่งท่ีท า
เป็นประจ า มีความละเอียด ถกูต้อง แม่นย า รวมถึงมีความเป็นอตัโนมตัิ สามารถลดจ านวนคนและลดเวลาใน
การท างานลงได้เป็นอยา่งดี  
 
1.6 ภาพรวมของโครงการ 
 

การออกแบบและการพฒันาระบบการจ่ายยาด้วยการใช้หุ่นยนต์มีหลายแนวคิด ซึ่งแตล่ะแนวคิดจะมี
ข้อดีและข้อเสียแตกตา่งกนัออกไป ผลจากการเปรียบเทียบข้อดีและข้อเสียตา่งๆ ของแตล่ะแนวคิด พบว่าแขน
หุน่ยนต์อตุสาหกรรมประเภทข้อตอ่ (Articulated Robot) คือหุ่นยนต์ท่ีโครงการสนใจน ามาใช้พฒันาระบบการ
จา่ยยาด้วยหุ่นยนต์ เน่ืองจากมีความแม่นย าสงูในการก าหนดต าแหน่งปลายแขน การพฒันาระบบการจ่ายยา
ด้วยแขนหุ่นยนต์อตุสาหกรรม เร่ิมจาก 1) การออกแบบส่วนหยิบจบักล่องบรรจภุณัฑ์ยา (Gripper) และกล่อง
บรรจภุณัฑ์ยา (Drug Package) 2) การออกแบบชัน้ใส่ยา(Drug Shelf) ส าหรับกล่องหรือซองบรรจภุณัฑ์ยา 
และ 3) การพัฒนาระบบประมวลผลส าหรับควบคุมการท างานของแขนหุ่นยนต์อุตสาหกรรม (Articulated 
Robot) โดยรายละเอียดของการออกแบบและระบบประมวลผลของหุน่ยนต์จะถกูกลา่วถึงตอ่ไป 
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1.6.1 การออกแบบส่วนหยิบจับกล่องหรือซองบรรจุภัณฑ์ยา (Gripper) และกล่องบรรจุภัณฑ์
ยา (Drug Package) 
 การออกแบบชิน้ส่วนหยิบจบั (Gripper) และกล่องหรือซองบรรจุภัณฑ์ (Drug Package) ท าเพ่ือให้
แขนหุ่นยนต์อุตสาหกรรมประเภทข้อต่อ (Articulated Robot) ท่ีน ามาใช้ในระบบการจ่ายยา สามารถค้นหา 
และหยิบกลอ่งได้อยา่งมีประสิทธิภาพ โดยในสว่นนีจ้ะเร่ิมท าการออกแบบกลอ่งบรรจภุณัฑ์ยาก่อน 
 การออกแบบกลอ่งบรรจภุณัฑ์ยาจะต้องค านึงถึงลกัษณะของยาท่ีต้องการน าส่งเป็นหลกั โดยลกัษณะ
ของยาท่ีต้องการน าส่งคือ 1) ยาเม็ด ซึ่งเป็นลกัษณะท่ีมีการใช้เป็นจ านวนมากและมีขนาดบรรจภุณัฑ์แตกตา่ง
กัน 2) ยาน า้ โดยมากถูกบรรจุภายในขวดซึ่งมีขนาดของบรรจุภัณฑ์แตกต่างกัน และ 3) ยาฉีด ซึ่งเป็นยา
ประเภทเดียวท่ีมีบรรจุภัณฑ์ขนาดใกล้เคียงกัน การออกแบบกล่องต้องค านึงถึงขนาดของบรรจุภัณฑ์ยาเป็น
ส าคญั ต้นแบบกลอ่งบรรจภุณัฑ์ยาท่ีออกแบบมีลกัษณะของกลอ่งใส่บรรจภุณัฑ์ยาเป็นทรงส่ีเหล่ียมผืนผ้า และ
มีช่องส าหรับสอดส่วนหยิบจบั (Gripper) ทัง้ 2 ด้าน เพ่ือป้องกันไม่ให้บรรจุภัณฑ์ หลุดออกจากส่วนหยิบจับ 
(Gripper)โดยอาศยัรหสัข้อมลูเชิงเส้น (Bar Code) ท่ีติดอยู่รอบกล่อง ในการตรวจสอบความถกูต้องของยาท่ี
ต้องการน าส่ง และท่ีด้านเดียวกันนัน้มีแท่งก าหนดระยะระหว่างกล่องฯ เพ่ือเป็นช่องว่างให้ส่วนหยิบจับ 
(Gripper) สามารถเคล่ือนท่ีขึน้ลงได้สะดวกเม่ือต้องการหยิบบรรจภุณัฑ์นี ้
 การออกแบบส่วนหยิบจับ (Gripper) ส าหรับการเคล่ือนย้ายกล่องใส่บรรจุภัณฑ์ยาต้นแบบดังท่ีได้
กล่าวมาขัน้ต้น โดยส่วนหยิบจบัต้นแบบ (Gripper)โดยประกอบด้วยส่วนยึดติดท าหน้าท่ียึดติดกับปลายแขน
ของหุ่นยนต์อุตสาหกรรม (Articulated Robot) ส่วนเคล่ือนท่ีท าหน้าท่ีปรับระยะของส่วนหยิบจบัให้พอดีกับ
ขนาดของกลอ่ง 

 
1.6.2 การออกแบบชัน้วางของ (Drug Shelf) ส าหรับกล่องหรือซองบรรจุภัณฑ์ยา (Drug 
Package) 

 การออกแบบชัน้ใสย่า (Drug Shelf) ส าหรับเก็บกลอ่งใส่บรรจภุณัฑ์ยาต้นแบบ ถกูออกแบบให้เป็นช่อง
เรียงตอ่กนัทัง้ในแนวตัง้และแนวนอน ในเบือ้งต้นออกแบบให้มีชอ่งส าหรับใส่กล่องฯ 30 ช่องตอ่หนึ่งชัน้วาง โดย
แต่ละช่องมีขนาดใหญ่กว่ากล่องฯ เล็กน้อย เพ่ือความสะดวกในการใส่กล่อ งฯ เข้าออก ดังแสดงใน
ภาพประกอบท่ี 1.6.3 ท่ีด้านบนของช่องใส่ของแต่ละช่องจะมีการติดรหสัข้อมูลเชิงเส้น (Bar Code) เพ่ือระบุ
ข้อมูลยาแต่ละชนิด ในกรณีท่ีมีการหยิบบรรจุภัณฑ์ เข้าหรือออกจากชัน้ หุ่นยนต์จะท าการตรวจสอบความ
ถกูต้องในการหยิบยาจากชัน้จากรหสัข้อมลูเชิงเส้น (Bar Code) ท่ีตดิอยูท่ี่ชัน้ กลอ่ง และค าสัง่จากห้องจา่ยยา 
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ภาพประกอบที่ 1.6.1: ชัน้วางของต้นแบบ (Drug Shelf) 

 
1.6.3 การพัฒนาระบบประมวลผลส าหรับควบคุมการท างานของแขนหุ่นยนต์อุตสาหกรรม
ประภทข้อต่อ (Articulated Robot) 

 ระบบประมวลผลส าหรับควบคมุการท างานของแขนหุน่ยนต์อตุสาหกรรม เป็นระบบท่ีพฒันาขึน้เพ่ือรับ
ค าสัง่จากห้องจ่ายยาหรือแผนกต่างๆ เช่น แผนกอายุรศาสตร์ เป็นต้น และควบคมุแขนหุ่นยนต์ให้เคล่ือนท่ีไป
หยิบกล่องใส่บรรจุภัณฑ์ยา (Drug Package) มาส่งให้หุ่นยนต์กระจายยา โดยภาพประกอบท่ี 1.6.4 แสดง
ภาพรวมทัง้หมดของระบบการจา่ยยาด้วยแขนหุ่นยนต์อตุสาหกรรม (Articulated Robot)  

กล่องใส่บรรจุภณัฑย์า 
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ภาพประกอบที่ 1.6.2: ภาพรวมระบบจา่ยยาด้วยแขนหุน่ยนต์อตุสาหกรรมประเภทข้อตอ่  
(Articulated Robot) 

 ระบบสัง่การจะประมวลผล และสง่ค าสัง่ไปควบคมุแขนหุน่ยนต์ ให้เคล่ือนท่ีไปหยิบกล่องใส่บรรจภุณัฑ์
ยาชนิดท่ีได้รับมอบหมาย โดยแขนหุ่นยนต์ฯ จะเคล่ือนท่ีไปยงัชัน้วางของต่างๆ ตามเส้นทางท่ีก าหนดไว้ และ
นอกเหนือจากการหยิบยาจากชัน้วางของแล้ว หุ่นยนต์ยงัสามารถเคล่ือนท่ีไปตาเส้นทางท่ีก าหนดเพ่ือเก็บยา
เข้าชัน้วางของได้ 
 การออกแบบและพฒันาระบบการจ่ายยาด้วยแขนหุ่นยนต์อตุสาหกรรม (Articulated Robot) ยงัอยู่ในขัน้
ของการวางแผนการท างานของแขนหุ่นยนต์ฯ และออกแบบการออกแบบกล่องใส่บรรจุภัณฑ์ยา (Drug 
Package) ส่วนหยิบจับ (Gripper) และชัน้ใส่ยา (Drug Shelf) รวมไปถึงการพัฒนาระบบประมวลผลและ
ระบบควบคมุส าหรับตวัระบบสารสนเทศ ท่ีจะกลา่วตอ่ไป 
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บทที่ 2  
หลักการและทฤษฎี 
 
2.1 หลักการแก้ปัญหาในคลังยาโดยใช้หุ่นยนต์ต้นแบบเพื่อจัดจ่ายยาเชิงโลจสิตกิส์ 
  
  ในปัจจบุนั หุ่นยนต์ถกูน ามาใช้ในชีวิตประจ าวนัมากยิ่งขึน้ โดยเรียกหุ่นยนต์เหล่านีว้่า หุ่นยนต์บริการ 
ซึ่งจะแตกต่างจากหุ่นยนต์อตุสาหกรรมคือ หุ่นยนต์จะท างานบริการให้มนุษย์โดยตรง การน าหุ่นยนต์มาใช้ใน
โรงพยาบาล มีจ านวนเพิ่มมากขึน้ เช่น หุ่นยนต์เพ่ือการวินิจฉัย การรักษา ศลัยกรรมและการฟืน้ฟูสภาพผู้ ป่วย 
เป็นต้น อยา่งไรก็ตามการน าหุน่ยนต์มาใช้ชว่ยในการจดัเก็บ แยกแยะ และจดัเตรียมวสัด ุเช่น ระบบหุ่นยนต์ใน
ห้องจา่ยยานัน้ก็มีจ านวนเพิ่มมากขึน้ทกุปี 
  ในปี 1991 มหาวิทยาลยัเยลล์ เร่ิมวิจยัเร่ืองการวางแผนการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์เพ่ือใช้ในโรงพยาบาล 
ซึ่งในท่ีสดุน าไปสู่การพฒันาหุ่นยนต์ท่ีใช้ในโรงพยาบาลตวัแรกของโลก คือ HelpMate โดยบริษัท Transitions 
Research Corperation[1] โดยหน้าท่ีหลกัของหุ่นยนต์ดงักล่าวเพ่ือใช้ในการขนส่งยาและเวชภัณฑ์ต่างๆ 
รวมถึงข้อมลูของผู้ ป่วยในโรงพยาบาล โดยมีการขนส่งจากจุดหนึ่งไปยงัอีกจุดหนึ่งท่ีเป็นเป้าหมาย หุ่นยนต์ได้
ออกแบบให้มีระบบน าทางโดยใช้วิธีท่ีเรียกว่า บคั2 (Bug 2) เป็นการเคล่ือนท่ีจากจดุหนึ่งไปยงัอีกจดุหนึ่งโดยท่ี
ไม่มีข้อมลูของสภาพแวดล้อมโดยรวมของพืน้ท่ีอยู่ในระบบมาก่อน ซึ่งหากหุ่นยนต์พบเจอสิ่งกีดขวาง หุ่นยนต์
จะท าการเคล่ือนท่ีตามขอบของสิ่งกีดขวางนัน้ๆ จนกระทัง่สามารถเคล่ือนท่ีผ่านสิ่งกีดขวางไปได้ในท่ีสุด รูปท่ี 
2.2.1 แสดงองค์ประกอบโดยรวมของหุน่ยนต์ HelpMate[2] 

 
ภาพประกอบที่ 2.1.1: องค์ประกอบโดยรวมของหุน่ยนต์ HelpMate 
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  อยา่งไรก็ดีตวัอยา่งงานวิจยัส าหรับการจดัเก็บหรือหยิบสิ่งของจากชัน้วางโดยใช้ระบบหุ่นยนต์ และน า
วสัดุมายงัสถานีนัน้ อาจมีการประยุกต์ใช้งานในลักษณะเดียวกัน โดยเฉพาะในห้องสมุด หุ่นยนต์เลือกและ
จดัเก็บหนงัสือจากชัน้วางได้รับการพฒันาอยา่งตอ่เน่ือง โดยผู้ ร่วมวิจยัในโครงการนีไ้ด้พฒันาขึน้ท่ีมหาวิทยาลยั
จอห์นส์ ฮอพกิน เมืองบลัตมิอร์ ประเทศสหรัฐอเมริกา[3] โดยหุน่ยนต์ดงักลา่วถกูพฒันาขึน้เพ่ือใช้ในการจดัเก็บ
หนงัสือเข้าชัน้วางหนงัสือและมีการสแกนรหสัข้อมลูเชิงเส้นเพ่ือจดัเก็บข้อมลูตา่งๆเข้าระบบ โดยตวัหุ่นยนต์จะ
สามารถเคล่ือนท่ีขึน้ลงในแนวดิง่และมีการเช่ือมตอ่แขนหุ่นยนต์อตุสาหกรรมเข้ารวมกนักบัตวัหุ่นยนต์ ดงัแสดง
ในภาพประกอบท่ี 2.1.2 นอกจากนีต้วัอย่างงานวิจยัท่ีต่อเน่ือง เช่น งานวิจยัท่ีประเทศญ่ีปุ่ นท่ีได้มีการน าองค์
ความรู้ทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์ประยุกต์รวมกับเทคโนโลยีอินเตอร์เน็ต เพ่ือพัฒนาเป็นระบบส าหรับการ
จดัเก็บและจดัยืมหนงัสือจากภายนอกพืน้ท่ีโดยหุ่นยนต์จะสามารถจดจ าต าแหน่งตา่งๆบนชัน้วางหนงัสือ และ
สามารถหยิบหนงัสือได้อย่างถกูต้องแม่นย า ซึ่งหุ่นยนต์ดงักล่าวมีรูปแบบดงัภาพประกอบท่ี  2.1.3 โดยหุ่นยนต์
ประกอบด้วยหนว่ยการค้นซึง่มีกล้องเป็นตวัรับสญัญาณภาพและสง่ไปประมวลผลตอ่ไป มีส่วนของแขนกลท่ีใช้
ในการหยิบจบัหนงัสือ และส่วนควบคมุการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์[4-6] โดยงานวิจยัดงักล่าวได้รับการน าเสนอ
ระหวา่งปี 2002-2008 

 
ภาพประกอบที่ 2.1.2: แขนหุน่ยนต์อตุสหกรรมท่ีเช่ือมตอ่กบัฐานหุน่ยนต์ท่ีสามารถเคล่ือนท่ีขึน้ลงในแนวดิง่ 
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ภาพประกอบที่ 2.1.3: หุน่ยนต์จดัเก็บหนงัสือซึง่พฒันาโดยกลุม่นกัวิจยัจากประเทศญ่ีปุ่ น 

 
 ในปี 2009 กลุ่มนกัวิจยัจากประเทศจีน ได้วิเคราะห์ถึงการจดัการเร่ืองเวลาของการจดัเก็บและหยิบ
ของจากชัน้วางท่ีมีความหนาแน่นของวสัดุ[7] โดยการศกึษาดงักล่าว เป็นการอ้างอิงในส่วนของการตรวจสอบ
เร่ืองประสิทธิภาพทางเวลาในการท างานของระบบอตัโนมตัิหรือหุ่นยนต์กับงานบนชัน้วางของซึ่งผลการวิจยั
ดงักล่าวแสดงให้เห็นถึงความเหมาะสมในการเลือกใช้วิธีการดงักล่าว มาประยกุต์ใช้ในงานด้านการจดัเก็บยา
ภายในโรงพยาบาล[8-9] แสดงตวัอย่างวรรณกรรมท่ีแสดงผลความส าเร็จในการใช้ระบบหุ่นยนต์และระบบ
อตัโนมตัิในการจ่ายยา โดยงานวิจยัดงักล่าว ได้มีการออกแบบทัง้ในส่วนของโครงสร้างและระบบควบคมุของ
หุน่ยนต์ มีการคดิวิเคราะห์ลกัษณะของระบบการจ าแนกและแจกจา่ยยาประยกุต์รวมกบัระบบหุ่นยนต์ มีการใช้
ระบบประมวลผล เพ่ือช่วยในการจดัการข้อมูลในคลงัยา โดยระบบการแจกจ่ายยาโดยใช้หุ่นยนต์ดงักล่าว มี
โครงสร้างดงัภาพประกอบท่ี 2.1.4 ประกอบด้วย 1)พืน้ท่ีหรือชัน้ส าหรับกกัเก็บยา 2) รางเล่ือนหรือลิฟต์ท่ีใช้ใน
การจดัเก็บยาเข้าชัน้และ 3) กลอ่งควบคมุ[10]  
 

 
ภาพประกอบที่ 2.1.4: ระบบการจดัเก็บยาท่ีน าระบบหุ่นยนต์และรางเล่ือนมาประยกุต์ใช้ 

 
 จากงานวิจยัและตวัอยา่งข้างต้นท าให้เห็นว่า ปัจจบุนัมีการวิจยัและพฒันาหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัิ
เพ่ือน ามาประยกุต์ใช้ในการแก้ปัญหาในคลงัยาเพิ่มมากขึน้ ทัง้นีมี้วตัถปุระสงค์หลกัเพ่ือลดความผิดพลาด ลด
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เวลาและจ านวนบคุลากรช่วยเพิ่มความแม่นย าและประสิทธิภาพในการคดัแยกและแจกจ่ายพร้อมขนส่งยาไป
ยงัแผนกตา่งๆให้แก่โรงพยาบาล 
 
2.2 ภาพรวมและปัญหาของการจัดจ่ายส่งยาโดยย่อ 
 
 กระบวนการการจดัแยกและแจกจ่ายยาในโรงพยาบาล เร่ิมตัง้แต่การขนย้ายบรรจภุัณฑ์ยาท่ีตวัแทน
จ าหน่ายยาน ามาส่ง มาเก็บไว้ยังชัน้ใส่ยาภายในคลังยา จากนัน้ท าการจัดเรียงยาให้ตรงตามหมวดหมู ่
สภาพแวดล้อมท่ียาต้องการ วันหมดอายุของยา และล าดบัก่อนหลังของการน าเข้า สุดท้ายจึงจ่ายยาไปยัง
แผนกบริการต่างๆของโรงพยาบาลตามใบสั่งและความต้องการของแผนกนัน้ๆ จะเห็นได้ว่าในกระบวนการท่ี
กลา่วมานีจ้ าเป็นต้องใช้เจ้าหน้าท่ี ซึง่เป็นทรัพยากรทางบคุคลจ านวนมาก รวมถึงต้องใช้เวลามากในการท างาน
ดงักลา่ว โดยเฉพาะอย่างยิ่งในคลงัยาของโรงพยาบาลขนาดใหญ่ท่ีมีความต้องการในการขนย้ายและแจกจ่าย
ยาไปยังแผนกต่างๆในโรงพยาบาลท่ีมีอยู่จ านวนมาก หรือแม้กระทั่งการจัดเก็บยาดังกล่าวไปไว้ในท่ีอ่ืน
นอกเหนือจากคลงัยาหลกั ซึง่ในความเป็นจริงแล้วบคุลากรเหลา่นัน้ยงัมีภาระหน้าท่ีอ่ืนๆท่ีต้องรับผิดชอบควบคู่
ไปด้วย จากเหตผุลดงักลา่ว จงึน ามาสู่โครงการวิจยัระบบสถานีหุ่นยนต์อตัโนมตัิเพ่ือจดัแยกและแจกจ่ายยาใน
คลงัยา เพ่ือจดัเก็บและน ายาออกจากชัน้วางโดยใช้เทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัิเชิงอตุสาหกรรมเข้า
เสริม โดยระบบดงักล่าวจะท าหน้าท่ีแทนบคุคลกรเจ้าหน้าท่ี เป็นการช่วยลดจ านวนและภาระงานของบคุลากร
ในสว่นของการจดัระเบียบยา ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพและความแม่นย าถกูต้องในการขนย้ายยาจากบริเวณคลงั
ยาไปยงัห้องผู้ ป่วยและห้องจ าหน่ายยา จดุมุ่งหมายของระบบนอกเหนือจากการการท างานทดแทนแล้ว ซ า้ยงั
เป็นการวางแผนบริหารพืน้ท่ีจดัเก็บยาซึง่ท าให้การใช้พืน้ท่ีคลงัเก็บยามีประสิทธิภาพและคุ้มคา่มากท่ีสดุ 
 ในระบบการจดัเก็บยาแบบปกติ จ าเป็นต้องมีบคุลากร เพ่ือน ายาจากตวัแทนจ าหน่ายมาจดัเก็บไว้ใน
ชัน้ใส่ยาในคลงัยา โดยท่ีชัน้ใส่ยาเหล่านีไ้ด้มีการแบ่งหมวดหมู่และประเภทของยาตามชนิดและลกัษณะการ
เก็บ เช่น ยาน า้ชนิดก. จะเก็บไว้คนละต าแหน่งกบัยาเม็ดชนิด ข. ยาท่ีเก็บภายใต้อณุหภูมิ 10 องศาเซลเซียส 
ความชืน้ 75% จะเก็บคนละต าแหน่งกบัยาท่ีเก็บภายใต้อณุหภูมิ 22 องศาเซลเซียส ความชืน้ 60% นอกจากนี ้
การเก็บยาบนชัน้ใส่ยาภายในคลังยาจ าเป็นต้องมีการเรียงล าดับการน าเข้าก่อน -หลัง เพ่ือให้ยาท่ีใกล้
เส่ือมสภาพนัน้อยูด้่านหน้าและยาท่ีน าเข้าใหมก่วา่อยูช่ัน้ถดัไปตามล าดบั โดยด้านหน้าในท่ีนี ้อาจเป็นด้านซ้าย
สดุ ด้านหน้าสุดหรือด้านขวาสดุขึน้อยู่กบัระบบการจดัเก็บยาภายในคลงั ในขัน้ตอนการเก็บรักษายาดงักล่าว
หากมีความผิดพลาดเกิดขึน้อาจส่งผลกระทบร้ายแรงตอ่ผู้ ใช้ยา ซึ่งความผิดพลาดในท่ีนีอ้าจจะเกิดจากหลาย
สาเหต ุอาทิเชน่ การเก็บยาผิดสภาพแวดล้อม สง่ผลให้ตวัยาเส่ือมสภาพ การจดัยาเข้าชัน้ผิดล าดบั ท าให้ยาถกู
เก็บไว้นานและหมดสภาพในท่ีสดุ นอกจากนีบ้คุลากรในคลงัยา จะต้องท าการบนัทึกบญัชีการน ายาเข้า -ออก
ทกุครัง้ ท าให้เกิดความยุง่ยาก และเสียเวลาอยา่งมากในการตรวจสอบ เพราะมีระบบหลายๆอย่างท่ีทบัซ้อนกนั
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ในหลายขัน้ตอน ซ า้ยงัท าให้เอกสารประจ าวนัเก่ียวกบัการเบิกจ่านหรือส่งคืนยานัน้มีจ านวนมากมีผลท าให้เกิด
ความผิดพลาดขึน้ได้ 
 ในส่วนของระบบการจ่ายยา โดยปกติแล้วเภสัชกรจะเป็นผู้ ท าการสั่งยาผ่านระบบเครือข่ายของ
โรงพยาบาล จากนัน้ทางคลงัยาจะท าการน ายาออกจากชัน้ใส่ยา พร้อมทัง้ท าบญัชีออกเพ่ือเตรียมให้บคุลากร
น ายาเหล่านีไ้ปส่งยังแผนกต่างๆ ภายในโรงพยาบาลตามวันและเวลาท่ีนัดหมายในเอกสารก ากับยา และ
ส าหรับบางแผนกท่ีมีความต้องการยาเป็นประจ าในรายวนัหรือรายสปัดาห์ ก็จะมีการเตรียมยาไว้เพ่ื อแจกจ่าย
ให้อย่างเป็นประจ า นอกจากนีย้งัมีการจ่ายยาให้ผู้ ป่วยโดยตรงจากคลงัยาอีกด้วย ซึ่งจะเห็นได้ว่าในแต่ละวนั 
จะมีจ านวนยาท่ีออกจากคลงัยาเป็นจ านวนมาก และหลากหลายประเภทโดยไมซ่ า้กนัในแตล่ะวนั 
 เม่ือมองระบบการจ่ายยาโดยรวมแล้วจะเห็นได้ว่า บคุคลากรของโรงพยาบาลนัน้ถูกใช้ไปเป็นจ านวน
มากโดยไมมี่การวางแผนในการใช้ทรัพยากรดงักล่าวอย่างคุ้มคา่ ทัง้ในขัน้ตอนการจดัเก็บและแจกจ่ายยา การ
ดแูลรักษายาขณะท่ีอยูใ่นคลงัยา การรับรายการและจดัท าเอกสารการน ายาเข้า-ออกจากคลงัยา และการขนส่ง
ยาไปยงัแผนกบริการตา่งๆภายในโรงพยาบาล ซึง่กระบวกการดงักล่าวนีเ้ป็นการสิน้เปลืองทรัพยากรบคุคลและ
เป็นการสญูเสียเวลาอยา่งมาก 
 จากปัญหาท่ีกล่าวมาข้างต้นนัน้ ท าให้สามารถเล็งเห็นได้ว่าในระบบการคดัแยกและแจกจ่ายยาของ
คลงัยาจ าเป็นต้องใช้บคุลากรเป็นจ านวนมากในการท างาน และลกัษณะการท างานดงักล่าวนัน้มีลกัษณะการ
ท างานท่ีเหมือนเดิมซ า้ซ้อนในทกุวนั จึงอาจจะส่งผลให้เกิดความเม่ือยล้า และก่อให้เกิดความผิดพลาดขึน้ได้ 
จากการจดัเก็บยาผิดชัน้ การล าดบัก่อน-หลงัในการเก็บบรรจภุัณฑ์ยา ความถกูต้องในการบนัทึกรายละเอียด
ของการจดัเก็บและจดัสง่บรรจภุณัฑ์ยา รวมไปถึงการจา่ยยาท่ีไมถ่กูต้องไปยงัแผนกบริการตา่งๆในโรงพยาบาล 
ซึง่ผลตา่งๆเหลา่นีล้้วนสง่ผลเสียตอ่ผู้ ป่วยและรูปลกัษณ์ขององค์กรทัง้สิน้ นอกจากนีร้ะยะเวลาและข้อผิดพลาด
ตา่งๆ ท่ีเกิดในกระบวกการทัง้หมดนัน้ ส่งผลให้ประสิทธิภาพของการจ่ายยาของโรงพยาบาลไม่เป็นไปตามท่ี
ต้องการ ทัง้หมดนีเ้ปรียบเสมือนก าแพง ท่ีขีดขวางมิให้ผู้ ป่วยได้รับการรักษาอยา่งครบถ้วน และทนัถ่วงที 
 

2.3 ทฤษฎีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัตทิี่เกี่ยวข้อง  
 

2.3.1 แนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ตามแนว X-Y บนชัน้วางยา 

การออกแบบหุ่นยนต์ให้มีการเคล่ือนท่ีตามแนว X-Y มักพบอย่างแพร่หลายในการออกแบบระบบ
หุ่นยนต์อัตโนมัติเชิงอุตสาหกรรมโดยการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดงักล่าวจะอยู่บนระนาบหนึ่งๆ ตวัอย่างของ
หุ่นยนต์ท่ีมีการเคล่ือนท่ีในแนวระนาบท่ีใช้กนัอย่างแพร่หลาย ได้แก่ ระบบหุ่นยนต์เชิงอตุสาหกรรมเพ่ือจดัการ
สินค้าบนรางสายพานและระบบหุน่ยนต์เพ่ือใช้ในงานวิจยัการจดัเรียงสารพนัธุกรรมขนาดเล็กเป็นต้น 

ลกัษณะของระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตามแนว X-Y คือ ตวัหุ่นยนต์จะมีลักษณะการเคล่ือนประสานกัน
ระหว่างทิศทางตรงในสองทิศทางใดๆท่ีตัง้ฉากกัน เช่น การเคล่ือนท่ีในแนวดิ่ง (Vertical) และ การเคล่ือนท่ี
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แนวราบ (Horizontal) เป็นต้น ซึ่งการเคล่ือนท่ีท่ีประสานกันในสองทิศทาง จะท าให้หุ่นยนต์ดงักล่าวสามารถ
ท างานในพืน้ท่ีการท างานท่ีมีลกัษณะเป็นระนาบ 

สาเหตขุองการน าเอาแนวคดิ ระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีตามแนว X-Y มาใช้ในการจดัแยกและแจกจ่ายยาใน
คลงัยา คือ ชัน้วางยาโดยทัว่ไป มกัมีลกัษณะ พืน้ท่ีหน้าตรงของชัน้เป็นลกัษณะของระนาบแนวผนงั โดยช่อง
ส าหรับยาแตล่ะชนิดจะถกูจดัเรียงอยูบ่นระนาบนัน้ๆ ซึ่งการท างานในลกัษณะหยิบและจดัยาบนชัน้ดงักล่าวจึง
ทางเลือกท่ีเหมาะสมส าหรับงานในการจัดแยกและแจกจ่ายยาบนชัน้วางยา โดยระบบหุ่นยนต์ส าหรับงาน
จดัแยกและแจกจ่ายยาท่ีถูกพฒันาและวางจ าหน่ายในปัจจบุนัก็มกัเป็นหุ่นยนต์ท่ีมีการเคล่ือนท่ีตามแนว X-Y 
ดงัท่ีกลา่วถึง ตวัอยา่งเชน่ ROWA Robot ท่ีผลิตโดยบริษัท ARX[1] ดงัภาพประกอบท่ี 2.3.1 

การท างานของระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีตามแนวระนาบ X-Y บนชัน้วางยา มีความสามารถในการเคล่ือนท่ี
ของ ฐานของหุ่นยนต์ท่ีสามารถเคล่ือนท่ีในแนวดิ่ง (Vertical) และ เคล่ือนท่ีแนวราบ (Horizontal) โดยเคล่ือนท่ี
อยู่บนรางท่ีวางขนานกับระนาบหน้าชัน้วางยา โดยรางเด่ียวในแนวดิ่งเกาะอยู่กับชัน้วางยา ตวัรางสามารถ
เคล่ือนท่ีไปมาในทิศซ้ายหรือขวาได้ ส่วนรางแนวเส้นระดับจะวางตัวอยู่บนรางในแนวดิ่ง ตัวรางสามารถ
เคล่ือนท่ีไปมาในทิศขึน้หรือลงได้ หรือกลับกันโดยส่วนของหุ่นยนต์ท่ีวางอยู่บนฐานท่ีเคล่ือนแนวระนาบ
ประกอบไปด้วยส่วนของแขนหุ่นยนต์เพ่ือหยิบจบัยา หรือ  บรรจภุัณฑ์ใส่ยา และตวัรับรู้ส าหรับอ่านรหสัข้อมูล
เชิงเส้น บนบรรจภุณัฑ์หรือ ชอ่งใสย่าชนิดตา่งๆ เพ่ือการระบชุนิดของยาท่ีหยิบและวางให้ถกูต้องและแมน่ย า 

 
ภาพประกอบที่ 2.3.1: ลกัษณะของหุน่ยนต์จา่ยยา ROWA Robot [1] 

 
ข้อดีของการน าเอาระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตามแนวระนาบ X-Y บนชัน้วางยามาใช้ในการจดัแยกและ

แจกจ่ายยาในคลงัยาคือ การควบคมุการท างานของระบบหุ่นยนต์เป็นไปได้โดยง่ายและไม่ซบัซ้อน รวมถึงการ
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สร้างและบ ารุงระบบเป็นไปได้โดยง่าย ส่วนข้อเสียของการใช้ระบบหุ่นยนต์ในลกัษณะนีคื้อ ข้อจ ากดัของพืน้ท่ี
การท างาน กลา่วคือ หุน่ยนต์ดงักล่าวจะถกูจ ากดัการท างานให้อยูบ่นระนาบเดียวเท่านัน้ จึงสามารถท างานบน
ชัน้วางยาได้เพียงระนาบเดียวเทา่นัน้ ในกรณีท่ีห้องยามีพืน้ท่ีจ ากดั การจดัเรียงยาไมส่ามารถจดัเก็บอยู่บนเพียง
ชัน้เดียวได้ การจดัเรียงยาอาจจดัอยู่บนชัน้วางยาท่ีมีขนาดเล็กแตมี่จ านวนมาก ซึ่งท าให้ต้องมีการติดตัง้ระบบ
หุน่ยนต์ดงักลา่วอยูบ่นทกุชัน้ใสย่า ซึง่น าไปสูใ่ห้เกิดความสิน้เปลืองในการสร้างระบบดงักลา่ว 

 
2.3.2 แนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนที่หยบิจับอิสระด้วยข้อต่อ (Articulated Joint) และมือ

หยบิของ (Gripper) 

 

ภาพประกอบที่ 2.3.2: ภาพรวมระบบการจา่ยยาด้วยแขนหุน่ยนต์แบบข้อตอ่ 

 

จากภาพประกอบท่ี 2.3.2 จะเห็นได้วา่ แขนหุน่ยนต์ท่ีมีลกัษณะเป็นข้อตอ่ (Articulate Joint) ในแตล่ะข้อ
ต่อมีความสามารถในการท างานในลกัษณะของวงกลมท่ีมีข้อต่อเป็นจุดศนูย์กลางเม่ือแขนหุ่นยนต์ดงักล่าว
ประกอบด้วยหลายข้อตอ่ การท างานของหุน่ยนต์จะเป็นอิสระในทิศทางของการท างาน อย่างไรก็ตาม แขนของ
หุ่นยนต์ดงักล่าวตัง้อยู่บนฐานท่ีไม่เคล่ือนท่ี ดงันัน้ อาณาเขตท่ีหุ่นยนต์สามารถท างานได้จึงไม่กว้างเหมือน
หุน่ยนต์แบบเคล่ือนท่ีในแนว X-Y การขนส่งยาท่ีมีระยะทางไกลจึงต้องการการบรูณาการระบบอ่ืนๆเข้ามาช่วย 
ได้แก่ หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิเป็นต้น 
ระบบการจา่ยยาด้วยแขนหุน่ยนต์แบบข้อตอ่มีสว่นประกอบส าคญัดงันี ้
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(1) แขนหุ่นยนต์แบบข้อตอ่ (Articulated Robot Arm) เคล่ือนท่ีอิสระพร้อมมือหยิบของ (Gripper) ท่ีถกู
ออกแบบมาเพ่ือหยิบบรรจภุณัฑ์ใสย่าท่ีถกูออกแบบโดยเฉพาะ 

(2) บรรจภุณัฑ์ใสย่าท่ีถกูออกแบบมาโดยเฉพาะส าหรับมือหยิบของ (Gripper) ของหุน่ยนต์ 
(3) ชัน้วางบรรจภุณัฑ์ใสย่าท่ีถกูออกแบบมาส าหรับบรรจภุณัฑ์ของระบบ 
(4) หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัสิ าหรับขนถ่ายยาไปยงัท่ีตา่งๆ ท่ีก าหนดไว้ 
(5) เส้นทางการเคล่ือนท่ีของแขนหุน่ยนต์ไปยงัชัน้วางยาแตล่ะชัน้ 
(6) ระบบประมวลผลส าหรับรับค าสัง่จากห้องจา่ยยา และควบคมุการท างานของแขนหุน่ยนต์ 

ในการพฒันาระบบการจ่ายยาด้วยหุ่นยนต์ จะเร่ิมจากการออกแบบมือหยิบของ (Gripper) ของหุ่นยนต์ 
และบรรจุภัณฑ์ใส่ยา จากนัน้จะเป็นการพัฒนาระบบควบคุมแขนหุ่นยนต์เพ่ือหยิบบรรจุภัณฑ์ใส่ยาจากชัน้
วางยา และน าไปบรรจบุนหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ เพ่ือน าส่ง และการควบคมุแขน
หุน่ยนต์เพ่ือหยิบบรรจภุณัฑ์ใสย่าจากหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิไปเก็บไว้ท่ีชัน้วางยา
เพ่ือรอน าสง่ตอ่ไป ทัง้นีร้ะบบการจา่ยยาด้วยหุน่ยนต์จะใช้รหสัข้อมลูเชิงภาพหรือรหสัข้อมลูเชิงเส้น เป็นแทนช่ือ
ยาตา่งๆ ท่ีสนใจ 

 
2.3.3 ระบบอัตโนมัตทิี่เก่ียวข้องกับการจัดและแจกจ่ายยาในคลังยา  

 ในการจัดเก็บยาเข้าคลังยาเม่ือมีบรรจุภัณฑ์ยาถูกน าเข้ามาบน รางสายพานน าเข้า บรรจุภัณฑ์
เหล่านัน้จะถูกตรวจจับด้วยตัวรับรู้อินฟราเรด จากนัน้รางสายพานล าลียงจะท าการเล่ือนบรรจุภัณฑ์โดย
อตัโนมตัไิปสูอี่กด้านหนึ่ง เพ่ือส่งบรรจภุณัฑ์ให้แขนกลหุ่นยนต์ท าการระบตุวัยาโดยใช้เคร่ืองอ่านรหสัข้อมลูเชิง
เส้นบริเวณปลายมือหยิบของของแขนกล จากนัน้จึงบนัทึกข้อมูลการน าเข้าและโยกย้ายบรรจุภัณฑ์นัน้ๆเข้า
บรรจุบนชัน้ใส่ยา ในส่วนของชัน้ใส่ยาจะมีการตรวจสอบบรรจุภณัฑ์ยาเพ่ือบง่บอกถึงสถานะบนช่องนัน้ๆของ
ชัน้ใสย่า โดยใช้ตวัรับรู้อินฟราเรดเชน่เดียวกบับนรางสายพาน ในกรณีท่ีท าการจา่ยยาออกจากชัน้ใส่ยา แขนกล
หุ่นยนต์ซึ่งทราบต าแหน่งของบรรจภุัณฑ์ของยาท่ีต้องการจะท าการดึงยาออกจากชัน้ ท าการบนัทึกข้อมลูการ
สง่ออกและน าไปวางบนรางสายพานสง่ออก ขณะท่ีรางสายพานส่งออกสารถรับรู้ได้ว่ามีบรรจภุณัฑ์จากตวัรับรู้
อินฟราเรดและท าการส่งบรรจภุัณฑ์ออกไปอีกด้านหนึ่งของรางสายพาน เพ่ือเตรียมท าการส่งออกสู่ภายนอก
คลงัยาตอ่ไป 
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2.4 บทสรุปย่อย 
 
 บทนี ้ได้บรรยายถึงหลักการแก้ปัญหาในคลังยาโดยใช้หุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติเบือ้งต้น มีการ
กลา่วถึงภาพรวมของระบบการแจกจ่ายยาจากคลงัยาไปยงัแผนกตา่งๆในโรงพยาบาล กล่าวถึงปัญหาตา่งๆ ท่ี
ขึน้ภายในคลงัยาและระบบการแจกจ่ายยา เช่นการใช้ทรัพยากรบคุคลและเวลาอย่างสิน้เปลืองในการคดัแยก
และแจกจ่ายยา จึงมีการน าเทคโนโลยีหุ่นยนต์เข้ามาประยุกต์ในระบบการคดัแยกและแจกจ่ายยาภายใน
โรงพยาบาล เพ่ือช่วยลดภาระงานของบคุคลากร เพิ่มประสิทธิภาพ ความแม่นย า เป็นการวางแผนบริหารและ
การใช้พืน้ท่ีภายในคลงัยาให้เกิดประสิทธิภาพและมีความคุ้มค่ามากท่ีสุด นอกจากนี ้ภายในบทนีไ้ด้กล่าวถึง
ทฤษฎีหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัิท่ีเก่ียวข้อง โดยประกอบไปด้วย 1) แนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ใน
แนวระนาบ X-Y บนชัน้วางยา 2) แนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีหยิบจบัอิสระด้วยข้อต่อ (Articulated 
Joint) และมือหยิบของ (Gripper) และ 3) ระบบอัตโนมตัิท่ีเก่ียวข้องกบัการจดัและแจกจ่ายยาในคลงัยา ซึ่ง
ส าหรับแนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตามแนวระนาบ X-Y นัน้ มีข้อดีตรงท่ีการควบคมุการเคล่ือนท่ีตาม
ระดบั X-Y บนชัน้วางยาเป็นไปได้ง่ายและไมซ่บัซ้อน แตจ่ะมีข้อจ ากดัในสว่นของพืน้ท่ีการใช้งาน ซึ่งหากคลงัยา
มีพืน้ท่ีจ ากัด หรือเป็นคลงัยาขนาดเล็ก การใช้หุ่นยนต์ประเภทนีจ้ึงดเูป็นการสิน้เปลืองโดยใช่เหต ุดงันัน้ จึงมี
การน าแนวคิดการใช้ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีหยิบจับอิสระด้วยข้อต่อ (Articulated Joint) และมือหยิบของ 
(Gripper) ซึ่งเหมาะส าหรับคลังยาขนาดเล็กท่ีมีพืน้ท่ีจ ากัดมากกว่าแทน นอกจากนี ้ในบทนีไ้ด้กล่าวถึง
ภาพรวมและอปุกรณ์ของระบบอตัโนมตัิท่ีเก่ียวข้องกบัการจดัและแจกจ่ายยาโดยย่อ ส่วนในเร่ืองของภาพรวม
ตวัอยา่งสถานพยาบาลในกรณีศกึษา ระบบโลจิสติกส์ยาในศนูย์การแพทย์ การศกึษาและผลการวิเคราะห์คลงั
ยาจะถกูกลา่วในบทถดัไป   
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บทที่ 3 

การศกึษาและวิเคราะห์สถานพยาบาล 
 
3.1  ภาพรวมตัวอย่างสถานพยาบาลกรณีศึกษา ศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 

ในการศกึษาระบบระบบอตัโนมตัอิตุสาหกรรมเพ่ืองานโลจิสตกิส์ในโรงพยาบาล โดยมีโรงพยาบาลของ
ภาครัฐและเอกชน จ านวนทัง้สิน้ 1,299 แห่งในประเทศไทยแบง่ตามสถานภาพ โรงพยาบาลรัฐบาล 875 แห่ง 
(ข้อมลู ปี 2547 กระทรวงสาธารณสขุ) โรงพยาบาลเอกชน 424 แห่ง เป็นโรงพยาบาลประเภททัว่ไป 376 แห่ง 
และประเภทเฉพาะโรค 48 แห่ง [ส านกังานสถิติแห่งชาติ] ส าหรับกรณีศึกษาในการท าวิจยัครัง้นีไ้ด้เลือกศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษก ซึง่เป็นสถานพยาบาลขนาดเล็กให้บริการผู้ ป่วยในได้ 60 เตียงเป็นห้องพิเศษเด่ียว 20 
เตียง ห้องพิเศษรวม 40 เตียง  

 
3.1.1 ลักษณะอาคาร และพืน้ท่ีการท างานของศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
ในภาพประกอบท่ี 3.1.1 จะเห็นได้วา่ศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกประกอบด้วยอาคารหลกั 

สว่นคือ 
(1). ศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและโรงพยาบาลทนัตกรรม 

 (2). อาคารหอพกัผู้ ป่วย 
 (3). อาคารบริการ 
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ภาพประกอบที่ 3.1.1: ผงัอาคารโดยรวมของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
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โดยศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและโรงพยาบาลทนัตกรรมเป็นอาคารท่ีมีขนาดใหญ่ท่ีสดุ ตัง้อยู่ตรงกลางสดุ
ของแผนผงั อาคารหอพกัผู้ ป่วยจะอยู่ทางด้านขวาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกและอาคารบริการจะเป็น
อาคารขนาดเล็กตัง้อยูท่างซ้ายของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก 
 อาคารศนูย์การแพทย์กาญนาภิเษกและทนัตกรรมจะมีจ านวนชัน้ทัง้หมด 4 ชัน้ ส่วนชัน้บนสดุจะเป็น
ชัน้ดาดฟ้าของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยแตล่ะชัน้จะประกอบไปด้วยแผนกตา่งๆท่ีส าคญั ดงันี ้
 ชัน้ 1 ประกอบด้วย แผนกเภสชักรรมคลงัยา ห้องประชมุใหญ่ ศนูย์อาหาร  
และคลินิกฟืน้ฟวูิถีชีวิตสูส่งัคม 
 ชัน้ 2 ประกอบด้วย แผนกเภสชักรรม แผนกเวชระเบียน แผนกผู้ ป่วยนอก 1 แผนกผู้ ป่วยนอก 2    
แผนกเทคนิคการแพทย์ แผนกรังสีเทคนิค แผนกเวชศาสตร์ฟืน้ฟแูละแผนกทนัตกรรม 
 ชัน้ 3 ประกอบด้วย  ห้องผา่ตดั แผนกผู้ ป่วยนอก 3 คลินิกเวชศาสตร์ชอ่งปากและปริทนัตวิทยา  
คลินิกทนัตกรรมศลัยกรรม และคลินิกทนัตกรรมจดัฟัน 
 ชัน้ 4 ประกอบด้วย แผนกแพทย์ทางเลือก งานเวชสารสนเทศ ส านกังานโรงพยาบาลทนัตกรรม และ
ส านกังานผู้บริหาร 
 ส าหรับห้องท่ีมีสว่นเก่ียวข้องกบัระบบงานโครงการวิจยัการพฒันาระบบสถานีหุ่นยนต์ต้นแบบ เพ่ือคดั
แยกและแจกจา่ยยาเชิงโลจิสตกิส์นัน้ คือแผนกเภสชักรรมคลงัยา ซึ่งเป็นห้องคลงัยา โดยตัง้อยู่ท่ีชัน้ 1 ของศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษก ภาพประกอบท่ี 3.1.2 แสดงแผนผงัอาคารชัน้ 1 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกฯ     
โดยพืน้ท่ี A คือแผนกเภสชักรรมคลงัยา 

ส่วนโครงการวิจยัพฒันาระบบขนส่งยาโดยการใช้ระบบเครือข่ายหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ ประเภท 
ยานน าวิถีอตัโนมตัิ (Automatic Guided Vehicle – AGV) เพ่ือการน าส่งยาจาก คลงัยาไปยงัห้องจ่ายยาย่อย
ตามจดุตา่งๆ ของโรงพยาบาล ซึง่ได้แก่แผนกเภสชักรรม แผนกผู้ ป่วยใน 2(OPD 2) และแผนกผู้ ป่วยนอก (IPD) 
นัน้ โดยห้องต่างๆเหล่านีไ้ด้จัดตัง้อยู่ท่ีชัน้ 2 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ภาพประกอบท่ี 3.1. 3 แสดง
แผนผงัอาคารชัน้ 2 ของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยพืน้ท่ี B คือแผนกเภสชักรรมและพืน้ท่ี C คือแผนก
ผู้ ป่วยใน 2 (OPD 2) 
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ภาพประกอบ 3.1.4 แสดงพืน้ท่ีภายในอาคารของศนูย์การการแพทย์กาญนาภิเษก และทนัตกรรม โดย
จากการลงพืน้ท่ีภายในอาคารพบวา่พืน้ท่ีภายในมีขนาดกว้างขวางเหมาะสมส าหรับการศกึษาวิจยัทางด้านการ  
ใช้หุน่ยนต์ในเชิงโลจิสติกส์  
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ภาพประกอบที่ 3.1.4: ภายในอาคารของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก  

 
 3.1.2  จ านวนและหน้าท่ีของบุคลากรผู้มีส่วนเก่ียวข้องกับแผนกเภสัชกรรมคลังยา 
 จากการส ารวจและสอบถามบคุคลากรภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกพบว่า จ านวนบคุลากรผู้ มี
สว่นเก่ียวข้องกบัแผนกเภสชักรรมคลงัยามีจ านวนทัง้สิน้ 5 คน ประกอบด้วย 
 (1) เภสชักร จ านวน 2 คน ซึง่ประกอบด้วยหวัหน้าเภสชักร จ านวน 1 คน และเภสชักร จ านวน 1 คน  
 (2) เจ้าหน้าท่ีประจ าคลงัยา จ านวน 3 คน ซึง่มีวฒุิการศกึษาระดบัประกาศนียบตัรวิชาชีพ (ปวช.) และ 
ประกาศนียบตัรวิชาชีพชัน้สงู (ปวส.) โดยมีหน้าท่ีหลกัคือท าการรวบรวม วิเคราะห์และจดัแยกยา 

 
3.2   โลจสิตกิส์ยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 
 โลจิสติกส์เป็นระบบการจัดการทางด้านการขนส่งเคล่ือนย้ายวัสด ุข้อมูล และทรัพยากรต่างๆ โดยมี
การเคล่ือนย้ายจากจดุหนึง่ไปยงัอีกจดุหนึ่งตามความต้องการของผู้บริโภค นอกจากนี ้ระบบโลจิสติกยงัรวมถึง
การบริหารวสัดคุงคลงั การจดัการวตัถดุบิ และบรรจภุณัฑ์หีบห่อ ทัง้นีท้ าเพ่ือให้กระบวนการทัง้หมดท่ีเก่ียวข้อง
กบัการขนส่งมีประสิทธิภาพท่ีเพิ่มขึน้ ลดค่าใช้จ่ายและระยะเวลาในการขนส่ง ท าให้การขนส่งเป็นไปอย่างมี
ระบบ สง่ผลให้การท างานมีความเป็นไปด้วยความสะดวก และชว่ยเพิ่มความแมน่ย าในการท างาน[1] 

 
3.2.1 ภาพรวมของระบบการขนส่งยาในศูนย์การแพทย์ 
ยาหรือเวชภณัฑ์ภายในสถานพยาบาลตา่งๆ รวมถึงท่ีศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกซึ่งเป็น

สถานพยาบาลกรณีศกึษาส าหรับงานวิจยันัน้ ตวัยาจะถกูจ าแนกและแจกจา่ยไปยงัแผนกตา่งๆภายในศนูย์
การแพทย์ ซึง่ภาพประกอบด้านลา่งได้แสดงให้เห็นถึงการขนสง่ของยาโดยทัว่ไป  
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ภาพประกอบที่ 3.2.1: การขนสง่ของยาโดยทัว่ไปในโรงพยาบาล 

 
ภาพประกอบท่ี 3.2.1 แสดงการขนส่งของยาจากผู้ผลิตไปยงัผู้บริโภค โดยยาจะถกูน ามาเก็บท่ีคลงัยา

ก่อนท่ีจะมีการเบิกจ่ายให้กับแผนกต่างๆในโรงพยาบาล หากแผนกต่างๆในศูนย์การแพทย์ มีความต้องการ
เบิกจ่ายยา ทางแผนกจะท าการขอเบิกยามายงัคลงัยา จากนัน้คลงัยาก็จะตรวจเช็คและน ายาแจกจ่ายไปยงั
แผนก ตามชนิดและจ านวนจากใบสัง่ยาท่ีได้รับการรับรองจากเภสชักรท่ีแผนกนัน้ๆ จากนัน้ยาจะถูกแจกจ่าย
จากแผนกดงักลา่วให้แก่ผู้ ป่วย โดยการสัง่ยาจากแผนกตา่งๆ มีขัน้ตอนดงัตอ่ไปนี ้

(1).เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสัชกรรมท่ีประจ าห้องคลังยา รับเอกสารการให้สั่งยาจากแผนกต่างๆของ
โรงพยาบาล โดยท่ีเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกทกุแผนกจะต้องเดนิทางมาสง่เอกสารท่ีห้องคลงัยา   

(2).เจ้าหน้าท่ี รวบรวมรายการยาทัง้หมดของแต่ละวนั เพ่ือส่งให้กับหวัหน้าฝ่ายเภสชักรรมท่ีประจ า
ห้องคลงัยา ซึง่จะมีอ านาจอนมุตักิารจดัจา่ยยา 

(3).เจ้าหน้าท่ีจดัและแยกยา ตามใบสัง่ยาของแตล่ะแผนก  
(4).เจ้าหน้าท่ีท าการบนัทกึรายการและจ านวนยาท่ีถกูน าออก 
(5).น ายาท่ีจดัไว้มารอท่ีไว้จดุน ายาออกเพ่ือรอเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกมารับยาออก 
(6).เจ้าหน้าท่ีประจ าแตล่ะแผนกฯ มารับยาจากห้องคลงัยา 
(7). มีการลงข้อมลูทัง้หมดไว้ท่ีคอมพิวเตอร์ เพ่ือท าการปรับข้อมลูสถานะของยาและข้อมลูตา่งๆ 
ภายในระบบ 
 
3.2.2 ระบบการส่ังยาจากผู้แทนยาเพ่ือเข้าคลังยา 
เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมจ านวน 3 คนท่ีประจ าห้องคลงัยา จะเป็นผู้ส ารวจ และติดตามปริมาณยาใน

คลงัยาอย่างต่อเน่ือง ด้วยระบบการเช็คจ านวนโดยการนบัชิน้ของยาทัง้หมดท่ีมีในคลงัยาในแต่ละชนิด ทัง้นี ้
ขัน้ตอนการตรวจนับจ านวนยาท่ีเหลือจะต้องท าทุกสัปดาห์ โดยมีการระบุและจดบนัทึก เพ่ือน าไปตรวจกับ
จ านวนยาท่ีจะวางแผนในการสั่งเข้าคลัง  หลังจากขัน้ตอนการตรวจสอบจ านวนเรียบร้อยแล้วเจ้าหน้าท่ีจะ
รายงานให้หวัหน้าฝ่ายเภสชักรรมท่ีประจ าห้องคลงัยาทราบเพ่ือท าการออกใบสัง่ซือ้ยาจากผู้แทนจ าหนา่ยยา  
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การสัง่ซือ้ยาจะเป็นไปตามปริมาณท่ีเห็นสมควรของเภสชั โดยอิงอยู่บนพืน้ฐานของหลกัสถิติการใช้ยา
ย้อนหลงัเวลา 3-5เดือน หลงัจากผู้แทนยาแตล่ะชนิดไดรั่บค าสัง่สัง่ซือ้ยาเรียบร้อยแล้ว ยาจะถูกจดัเตรียมและ
น ามาส่งยงัห้องคลงัยา เม่ือยาถูกส่งมายงัคลงัยาตามเวลาท่ีก าหนด เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมซึ่งประจ าห้อง
คลงัยาจะท าการตรวจสภาพ  และจดัเก็บยาตามความส าคญั ลกัษณะ และข้อจ ากดัตา่งๆของยา  

โดยขัน้ตอนการรับยาจากใบสัง่ซือ้ มีล าดบัขัน้ตอนดงัตอ่ไปนี ้ 
(1). การตรวจสอบความถกูต้องของเอกสาร 
1.1 เจ้าหน้าท่ีคลงัยา จะต้องท าการตรวจสอบความครบถ้วนของเอกสารประกอบการส่งยา อาทิ ใบ
ค าสัง่ซือ้ ส าเนาใบสัง่ซือ้ ใบสง่ของ ส าเนาใบส่งของ ใบก ากบัภาษี ส าเนาใบก ากับภาษี ใบวิเคราะห์ยา
และใบรับเปล่ียนคืนสินค้า (เฉพาะกรณีสินค้าท่ีจดัสง่มีอายกุารใช้งานคงเหลือต ่ากว่า 1 ปี) 
1.2 เจ้าหน้าท่ีคลงัยาตรวจสอบรายละเอียดของเอกสารการส่งยา ได้แก่ ตรวจสอบข้อความของใบส่ง
ของ/ใบก ากบัภาษีให้ตรงกับใบสัง่ซือ้ ซึ่งได้แก่ ช่ือยา ขนาดความแรง จ านวน ราคา ส่วนของแถม ให้
ตรงกนั 
1.3 เจ้าหน้าท่ีคลงัยาแยกใบส่งของออกเป็น 2 ชดุ ชดุท่ี1 ส าหรับงานพสัด ุชดุท่ี2 ส าหรับให้เจ้าหน้าท่ี
คลงัยา 
1.4 เจ้าหน้าท่ีคลงัยาท าการลงข้อมลูยาท่ีรอการตรวจรับลงคอมพิวเตอร์ แล้วน าเอกสารชดุท่ี1 ส่งงาน
พสัดเุพ่ือออกใบตรวจรับพสัด ุและน าใบน าสง่สินค้าเข้าคลงั 
 
(2). การตรวจรับยา 
2.1 คณะกรรมการการท่ีเป็นตวัแทนจากงานเภสชักรรม ท าการตรวจสภาพยา นบัจ านวน ช่ือ ยาและ
ขนาดความแรง รูปแบบของยาให้ตรงตามใบสั่งซือ้ วันท่ียาหมดอายุหรือวนัผลิตLot.No. ของยาใน
กรณีท่ีพบวา่ยามีอายคุงเหลือต ่ากว่า 1 ปี ให้สอบถามวา่มีเอกสารรับคืนแนบมาด้วยหรือไม่ 
2.2 คณะกรรมการท่ีเป็นตวัแทนหน่วยงานของโรงพยาบาล ท าการตรวจสอบช่ือยา ขนาดความแรง 
รูปแบบของยา วนัท่ีหมดอาย ุหรือวนัผลิต Lot.No.ของยาและจ านวนของยา แล้วคณะกรรมการเซนต์
เอกสารการตรวจรับยาด้วย หลงัจากนัน้น าเอกสารตรวจรับส่งงานพสัดเุพ่ือด าเนินงานตอ่ไป 

 2.3 เจ้าหน้าท่ี คลงัยาท าการคดัแยกยาท่ีคณะกรรมการตรวจรับเรียบร้อยแล้ว เพ่ือรอเก็บเข้าคลงั 
 

(3). การรับยาเข้าคลงั 
3.1 เม่ือเจ้าหน้าท่ีพสัดสุง่ใบน าสง่สินค้าเข้าคลงัให้งานเภสชักรรมแล้ว เจ้าหน้าท่ีคลงัยาน าเอกสารการ
สง่ยาจากบริษัทมาแนบกบัใบน าสง่สินค้าเข้าคลงั แล้วท าการเก็บยาเข้าคลงั 
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3.2 การเก็บยาเข้าคลงัต้องเรียงยาโดยดวูนัหมดอายุของยา จดัเรียงตาม First Expire First Out: 
FEFO (ยาท่ีหมดอายกุ่อนให้เรียงไว้ซ้ายมือ ถ้าพ่ืนท่ีไม่พอวาง ต้องเรียงยาสองชัน้ ให้ว่ายาท่ีหมดอายุ
ก่อนไว้แถวบน) 
หมายเหต ุแผนกตา่งๆของโรงพยาบาล หมายถึง ฝ่ายเภสชักรรมผู้ ป่วยนอก, แผนกสตูินารีเวช, แผนก

ศลัยกรรมฟืน้ฟ ูเป็นต้น 
 
3.2.3 ระบบการคัดแยกและแจกจ่ายยาในห้องคลังยา 
เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมจะเป็นผู้คดัแยกยาเป็นกลุ่มยาประเภทตา่งๆ ได้แก่ ยาประเภทฉีดยาเม็ดและ

ยาน า้ เป็นต้น เพ่ือความสะดวกในการแบง่แยก การหยิบใช้ และการเรียกค้นหายาแตล่ะกลุ่มจะท าการจดัแยก
ไว้ท่ีชัน้เก็บยาเรียงตามตวัอกัษร มีการจดัเรียงเพ่ือให้สามารถหยิบยาท่ีได้รับมาก่อนหน้าออกก่อนได้ และท า
การจดัเรียงใหมท่กุครัง้เม่ือท าการเรียงยาขึน้ชัน้เก็บยา 

ทัง้นี ้เม่ือมีการสัง่ยาเขาคลงัจ านวนมาก การจดัเรียงยาเข้าต าแนห่งตา่งๆ อาจจะมีปัญหา โดยเฉพาะ
การจดัเรียงและคดัแยกยา ตามวนัผิตและวนัหมดอายุ ทัง้นี ้เจ้าหน้าท่ียงัต้องค านึงถึง ยาท่ีค้างอยู่ในขัน้ตอน
ตา่งๆในการเบิกจ่าย ยาท่ีอยู่ในขัน้ตอนการแลกเปล่ียนระหว่างโรงพยาบาล เป็นต้น เพราะอาจจะกระทบต่อ
ระบบโดยร่วมได้  

ในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ได้จดัแยกและแบง่ยาเป็นประเภทต่างๆ ซึ่งมีประมาณ 803 รายการ 
โดยได้ถกูจดัแบง่ประเภทยาออกเป็น 17 ประเภท อาทิ ยาเม็ด ยาหยอดห ูยาหยอดตา ยาป้ายตา ฉีดพ่น  เป็น
ต้น ยาแตล่ะประเภทจะถกูแยกและแบง่ยอ่ยไปอีก ตามล าดบัช่ือตวัอกัษร เพ่ือให้ง่ายตอ่การเรียกใช้  

 
 3.2.4 ระบบการส่งยาจากห้องคลังยาไปยังแผนกต่างๆ ในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 ในกรณีท่ีแผนกต่างๆภายในศูนย์การแพทย์ ซึ่งมีจ านวนทัง้หมด 10 แผนกต้องการสั่งยา เจ้าหน้า ท่ี
ประจ าแผนกตา่งๆจะต้องน าใบรายการยามาสง่ยงัห้องคลงัยาในทกุวนัศกุร์ ก่อนเวลา 12.00 น. จากนัน้จะต้อง
ท าการเซ็นช่ือเพ่ือยืนยนัตวัเอง และยืนยนัวา่เป็นเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกใด นอกจากนีข้้อมลูการสัง่ยาจะต้องถกู
จดัส่งในรูปแบบของไฟล์อิเล็กทรอนิกส์มายงัห้องคลงัยาอีกด้วย หลงัจากนัน้เจ้าหน้าท่ีฝ่ายเภสชักรรมท่ีประจ า
คลงัยาจะเป็นผู้ รวบรวม วิเคราะห์ และจดัแยกข้อมูลยาทัง้หมดตามความต้องการของแผนกต่างๆ และน ายา
เหล่านัน้มาจดัเรียงโดยแยกเป็นหมวดหมู่ตามความต้องการของแผนก เม่ือเสร็จขัน้ตอนดงักล่าว หวัหน้าเภสชั
กรรมท่ีประจ าคลงัยาจะเป็นผู้ตรวจสอบและลงนามรับรองและรอเจ้าหน้าท่ีประจ าแผนกตา่งๆมารับยาตอ่ไป 
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3.3 การศึกษาและวิเคราะห์ผลคลังยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 

 3.3.1 ประเภทของยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
 ยาในห้องคลงัยาคลงัยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกมีรายการยา ประมาณ 803 รายการ โดยได้
ถกูจดัแบง่ประเภทยาออกเป็น 17 ประเภท ดงันี ้ 

(1). ยาเม็ด (Capsule) 
(2). ยาหยอดห ู(Ear drop) 
(3). ยาหยอดตา (Eye Drop) 
(4). ยาป้ายตา (Eye Ointment) 
(5). ฉีดพน่ (Spray, Inhaler) 
(6). แก๊ส (Gas) 
(7). ยาฉีด (Injection) 
(8). ของเหลวกึ่งแข็ง (Jelly, Gel) 
(9). โลชัน่ (Lotion) 
(10). ครีมทา (Cream) 
(11). ยาแขวนตะกอน (Suspension) 
(12). ขีผ้ึง้ (Ointment) 
(13). ของเหลวส าหรับรับประทาน (Liquid for oral use [Solution, Syrup]) 
(14). เม็ดยา (Tablet) 
(15). กลุม่ยาสนบัสนนุ (Suppository, Pessaries, Enema) 
(16). แป้งท่ีใช้ในชอ่งปาก (Powder for oral use) 
(17). อ่ืนๆ (Other external use) 
 
คณะวิจยัได้ท าการศกึษาวิเคราะห์ข้อมลูยา และคดักรองยาส าหรับเป็นตวัแทนในการศกึษาโดย

วิเคราะห์จากข้อมลูทางสถิติดงัท่ีแสดงในตารางท่ี 3.3.1 
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ตารางท่ี 3.3.1: ผลการศกึษาวิเคราะห์ข้อมลูยาทัง้สิน้ 596 รายการ 
  
  
 
 
 
 
 
 
 

 
 
จากผลการวิเคราะห์ข้อมูลข้างต้น เม่ือพิจารณาข้อมลูจากส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานค่า 323.0914774

สามารถวิเคราะห์ได้ว่าทางศนูย์การแพทย์ฯ มีปริมาณการจ่ายยาท่ีมีความแตกต่างกันมาก คณะวิจัยจึงคดั
กรองยา จาก 596 รายการ เหลือ 67 รายการ เพ่ือท าการศึกษา โดยวิเคราะห์ข้อมูลความ ถ่ีของปริมาณการใช้
ยาใน 5 เดือน ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 3.3.1  

 

 
ภาพประกอบที่ 3.3.1: แสดงข้อมลูความถ่ีของบริมาณในการใช้ยาใน 5 เดือน 

 
 
 
 
 
 

 ข้อมูลเฉล่ีย 

ค่าเฉล่ีย 143.48 

ค่ามัธยฐาน 32.50 

ฐานนิยม 1 

ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 323.0914774 

ค่าสูงสุด 2736.00 

ค่าต ่าสุด 0.50 
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ผลการคดักรองข้อมลูทางสถิต ิโดยสงัเกตจากจ านวนการเบกิจา่ยยาชว่งเวลา 5 เดือน 67 รายการ ดงันี ้

 
พบวา่ยาท่ีมีการเบกิจา่ยมากท่ีสดุ 10 อนัดบัแรก ประกอบด้วย 

(1) Cozaar  
(2) Cozaar  
(3) GPO Analgesic balm  
(4) Neurontin 
(5) Genteal 0.3%  

1 3% LCD Cream 500gm  24 Fluimucil A 600  47 Neurontin 300mg 
2 Agrippal S1 25 Fluocinolone oral past 0.1% 

5g 
48 Norvasc 10mg  

3 Alpha D3 Capsule 0.25 26 Fosamax Plus  49 Norvasc 5mg 
4 Aslum suspension 240 ml  27 Genteal 0.3%  50 N-S-S 100 ml  
5 Beclazide MR  28 Genteal gel  51 N-S-S Irrgation 1000 ml  
6 B-mouth wash 180 ml 29 Glucobay 100mg 52 Nyst Oral  
7 Bowa gel 240ml  30 Glucobay 50mg 53 Re-B-Forte  
8 Brown Mixture 180 ML 31 Glucophage 850mg 54 Senokot 7.5 mg  
9 Caltab-1250 mg 32 GPO Analgesic balm 30g  55 Sermion Tab 30mg  
10 Cardura XL 4 mg  33 Hepalac Solution 100ml 56 Singulair 5mg  
11 Cavumox table 1 gm 34 Januvia 100mg 57 Tear Naturale Free 32's  
12 Ceftrex Inj 1 gm iv 35 Lipanthyl 100mg 58 Tear Naturale II 15ml  
13 Clotrimazole Cream 15gm  36 Lipitor 10mg 59 Traimcinolone Cream 0.1% w/w 15g 
14 Coamox 250mg/5ml 60ml 37 Lumigan 0.03% ml  60 Ultracet tab  
15 Cozaar 100mg 38 Madiplot 10Mg 61 Unima 133ml  
16 Cozaar 50mg 39 Metformin Hydrocholride 

Tablets 500mg  
62 Urea cream 10% 30gm  

17 D-5-1/2-S 1000ml  40 Minidiab Tab 5Mg  63 Utmos 15mg  
18 Dermovate Cream 0.05% 15gm  41 Miracid 20mg  64 Utmos 30mg  
19 Diclofenac gel 1% w/w 30g 42 MM Milk of Magnesia 

Suspension 240 ML  
65 Viartril-s powder 1500mg 

20 Difflam solution 0.15 200ml  43 Montek 10mg  66 Zefxon Inj 
21 Elomet 0.1% 15gm  44 Mucil 200 67 Zyrtec 10mg 
22 Flexsa capsule 500MG  45 Nasacort AQ 55mcg 120ds    
23 Flixonase AQ nasal spray 50mcg 

120ds  
46 Nasonex 50 mcg/d 140dose    
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(6) Alpha D3 Capsule  
(7) Lipitor 10mg 
(8) 3% LCD Cream  
(9) Singulair 5mg  
(10) Urea cream 10%  

 
3.3.2 วิธีการจัดเก็บรักษายาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
ยาหรือสินค้าเวชภณัฑ์นัน้ จ าเป็นต้องมีระบบการจดัเก็บรักษาท่ีดี มีการควบคมุอย่างเข้มงวด ทัง้ใน

เร่ืองของอณุหภมูิ ความชืน้ แสงสวา่งรวมทัง้ต าแหนง่การจดัเก็บด้วย ซึง่ยาแตแ่ละประเภทมีคณุสมบตัแิตกตา่ง
กนั บางตวัไมส่ามารถโดนแสงได้ หรือมีความไวตอ่ความร้อน ดงันัน้วิธีการเก็บรักษาจงึเป็นสิ่งท่ีส าคญัในการ
ควบคมุคณุภาพของยาให้ไม่เส่ือมสภาพก่อนเวลาท่ีก าหนด ภาพประกอบท่ี 3.3.2-3.3.3 แสดงการเก็บยาของ
ศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก โดยยาแตล่ะประเภทนัน้จะมีรูปแบบและวิธีการเก็บรักษาท่ีแตกตา่งกนั 

 

 
ภาพประกอบที่ 3.3.2: ตู้แช่ส าหรับเก็บยา 
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ภาพประกอบที่ 3.3.3: ตู้ เก็บยาท่ีมีความเส่ียงสงู 

 
 ยาบางชนิดไมไ่ด้ท าการจดัเรียงขึน้บนชัน้จดัยาเพราะมีจ านวนมาก และขนาดใหญ่ อีกทัง้ยาชนิดตา่งๆ
เหล่านีไ้ม่ได้ถูกจัดอยู่ในกลุ่มของยาท่ีมีความเส่ียงสูง ดังนัน้เจ้าหน้าท่ีจึงท าการเก็บยาไว้เป็นกลุ่มดัง
ภาพประกอบท่ี 3.3.4 

 
ภาพประกอบที่ 3.3.4: การเก็บยาท่ีมีขนาดกลอ่งใหญ่และมีจ านวนมาก 
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 จะเห็นได้วา่ การจดัเก็บยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกนัน้ บางสว่นยงัไมไ่ด้ถกูแยกหมวดหมูอ่ยา่ง
ชดัเจน ท าให้ในบางครัง้อาจจะเกิดความผิดพลาดและความสบัสนระหว่างการคดัเลือกและแจกจา่ยยาเกิดขึน้
ได้ ดงันัน้จงึควรมีการน าระบบโลจิสติกส์มาชว่ยในการจดัการ แยกแยะ และจดัสรรประเภทของยาให้มีระบบ
ระเบียบเพิ่มมากขึน้  
 

3.3.3 วิธีการน ายาเข้า-ออกจากห้องคลังยาในศูนย์การแพทย์กาญจนาภเิษก 
ในการหยิบยาเข้า-ออกจากคลงัยา เจ้าหน้าท่ีจะท าการเขียนบนัทึกรายละเอียดซึง่ประกอบด้วย ช่ือยา 

วนัเวลาในการน ายาเข้า-ออก และจ านวนของยาไว้ทกุครัง้ท่ีท าการหยิบยาหรือเตมิยาเข้ามายงัชัน้เก็บยาในคลงั
ยา โดยภาพประกอบท่ี 3.3.5 แสดงถึงตวัอยา่งใบบนัทกึการเข้า-ออกของยาแตล่ะชนิด 

 
ภาพประกอบที่ 3.3.5: ตวัอยา่งใบบนัทกึการเข้าออกของยาในแตล่ะชนิด 

 
 หลงัจากนัน้จะมีการบนัทกึข้อมลูลงระบบฐานข้อมลูของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกในภายหลงั เพื่อ
เป็นการปรับปรุงบญัชียาให้เป็นปัจจบุนัท่ีสดุ โดยการมารับยาท่ีเบกิจากหนว่ยงานอ่ืน เจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะท า
การจดัยาและวางไว้บนพืน้ โดยมีใบเบกิยาวางบนกองยาของแตล่ะหน่วยงานท่ีท าการเบกิ ดงัภาพประกอบท่ี 
3.3.6 



 

38 
 

 
ภาพประกอบที่ 3.3.6: ตวัอยา่งใบเบิกยา 

 
 จะเห็นได้ว่าระบบการจดัจ าแนกและขนส่งยาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกนัน้ ยงัจ าเป็นต้องใช้
บคุคลากรมาช่วยในการจดัสรร และคดัแยกยาเพ่ือรอส่งตอ่ให้กบัแผนกตา่งๆภายในศนูย์การแพทย์ ซึ่งทัง้หมด
นีล้้วนเป็นการใช้จ านวนทรัพยากรบคุคลอย่างสิน้เปลือง ดงันัน้จะเห็นได้ว่า การน าระบบหุ่นยนต์มาประยกุต์ใช้
เพ่ือช่วยในการคดัแยกยานัน้ จะสามารถช่วยลดภาระหน้าท่ีของบุคคลากรเหล่านี ้อีกทัง้ยงัสามารถช่วยเพิ่ม
ประสิทธิภาพของระบบการคดัแยกแจกจ่ายยาในศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกให้มีคณุภาพเพิ่มมากขึน้อีก
ด้วย  
 
3.4 บทสรุปย่อย 

 

ข้อมลูสว่นต้นท่ีท าการศกึษาและวิเคราะห์สถานพยาบาล วิเคราะห์จากส่วนประกอบในการขนส่งยาท่ี

มีขนาดใหญ่  โดยได้ท าการเร่ิมต้นด้วยการวิเคราะห์โครงสร้างและองค์ประกอบของส่วนคลงัยาเพ่ือเข้าใจการ

ท างานและความสอดคล้องในแตล่ะหน้าท่ี ส่วนตอ่มาคือการศกึษาส่วนของโลจิสติกส์ในโรงพยาบาลหรือการ

ท างานขนสง่ยาในระบบคลงัยาเดมิของสถานพยาบาลในกรณีศกึษา และส่วนสดุท้ายคือส่วนของวิเคราะห์คลงั

ยาในศนูย์การแพทย์เพ่ือเป็นข้อมลูในเร่ืองของขนาดและการออกแบบบรรจภุณัฑ์ เพ่ือใช้ในการออกแบบสร้าง
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และพฒันาในส่วนของโครงการย่อยระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา และโครงการย่อยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี

อจัฉริยะประเภทยานน าวิถี 

 โครงสร้างส่วนประกอบในกรณีศึกษาเป็นสถานพยาบาลขนาดเล็ก โดยถูกแบง่ออกเป็นสามส่วนคือ 

ส่วนศนูย์การแพทย์ อาคารหอพกัผู้ ป่วยและอาคารบริการซึ่งอยู่ในส่วนท่ีตา่งสถานท่ีกันดงันัน้การประยุกต์น า

หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตั ิมาเป็นสว่นเช่ือมตอ่ในการขนส่งบรรจภุณัฑ์ยาจึงเป็นส่วน

เสริมการท างาน ทัง้นีก้ารท่ีมีเจ้าหน้าท่ีในส่วนงานคลงัยาหลายระดบัท่ีมีการเข้าถึงของยาได้แตกตา่งกนัจึงได้มี

การน าระบบสารสนเทศมาใช้เพ่ือจดัการขัน้ตอนการให้ยาโดยอาศยัการอนญุาตผ่านระบบสารสนเทศ ส่วนหนึ่ง

ท่ีเป็นสว่นเช่ือมตอ่และเป็นจดุเร่ิมต้นคือคลงัยาซึ่งในการศกึษาครัง้ได้ถูกเลือกให้เป็นสถานีกลางทางการขนส่ง

บรรจภุณัฑ์ยา 

 ในการควบคมุระบบการขนส่งยาได้อาศยัการจัดการข้อมูลทางโลจิสติกส์เช่น ข้อมูลยา ข้อมูลบรรจุ

ภณัฑ์ ข้อมลูเจ้าหน้าท่ี และข้อมูลอ่ืนๆท่ีจะกล่าวตอ่ไปในส่วนการพฒันาหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา ทัง้นี ้

การท างานจะมีการควบคมุการไหลของวตัถเุร่ิมต้นจากผู้ผลิตยาน ายาท่ีถกูสัง่ซือ้มาส่ง จากนัน้ลงทะเบียนบรรจุ

ภณัฑ์ เก็บบรรจภุณัฑ์เข้าคลงัยา และแจกจ่ายยาไปตามแผนกตา่งๆ ของโรงพยาบาล โดยทัง้หมดท่ีกล่าวมานี ้

ได้ถูกควบคุมผ่านระบบสารสนเทศกลางเพ่ือป้องกันปัญหาต่างๆ เช่น ปัญหาการเข้าถึงบรรจุภัณฑ์ ความ

แม่นย าในการส่งและลดข้อผิดพลาดซึ่งเป็นเป้าหมายหลักของโลจิสติกส์ หลักจากวิเคราะห์วิธีการท างาน

เบือ้งต้นของการท างานของระบบท่ีมีอยู่แล้ว จึงได้ท าการศกึษาตอ่ในส่วนของลกัษณะเฉพาะของยาและบรรจุ

ภณัฑ์เพ่ือน ามาพฒันาออกแบบในระบบ 

จากการศกึษาเบือ้งต้นเหลา่นีจ้งึได้สรุปให้เห็นสว่นท่ีจะต้องถกูพฒันาดงันี ้

(1) การกรอกข้อมลูโดยการเขียนท าให้สร้างภาระงานตอ่เจ้าหน้าท่ีและอาจจะเกิดความผิดพลาดจากการ
ลงข้อมลูได้ 

(2) การลงข้อมลูในฐานข้อมลูและเป็นการท าซ า้ท าให้เกิดภาระงานเพิ่มขึน้ และการปรับปรุงในฐานข้อมลู
เกิดการลา่ช้าอีกด้วย 

(3) ปัญหาการสัง่ยาท่ีเกิดจากการคาดคะเนของหวัหน้าหน่วยและยาแตล่ะชนิดมีจ านวนมากอาจจะท าให้
การสัง่ยาเกิดการตกหลน่ได้ 

(4) การสัง่ยาจ านวนมากและการจดัเก็บตลอดจน หลกักระบวนการจดัแยกยา ท าให้พืน้ท่ีในการท างาน
ลดลง  
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(5) การกรอกข้อมลูในหลายขัน้ตอนอาจท าให้เกิดความผิดพลาดจากความเม่ือยล้าของการท างานได้ 
ปัญหาดังกล่าวข้างต้นสามารถน าวิทยาการความรู้ทางเทคโนโลยีหุ่นยนต์ และระบบอัตโนมัติใน

อุตสาหกรรมเข้ามาใช้ในการขนถ่าย เพ่ือลดภาระการใช้แรงของเจ้าหน้าท่ีปฏิบัติงานด้วยเน่ืองความ
หลากหลายของยา ยกตวัอยา่ง เชน่ การใช้สายพานในการล าเลียงยาเข้าและออกจากคลงั 

การเช่ือมตอ่ระบบฐานข้อมลูให้เข้ากบัเคร่ืองอา่น เชน่ เคร่ืองอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้น ซึ่งยาแตล่ะชนิดมีระบบ
ฐานข้อมลูของตวัเอง และสามารถปรับปรุงข้อมลูได้อยา่งทนัทีทนัใด  

การใช้หุ่นยนต์เข้ามาช่วยในการจดัเก็บเพ่ือก่อให้เกิดความสะดวกสบาย ความแม่นย า และความถกูต้อง
ของการท างาน เน่ืองจากหุน่ยนต์สามารถท างานซ า้ๆ กนัได้ดี  
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3.5 เอกสารประกอบงานวิจัย 
 
 [1] รศ.ดร.สมชยั ปทมุนากลุ0 Production Planning and Control, 2555. 
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บทที่ 4 
การพฒันาระบบหุ่นยนต์ 
คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 
 ในการเพิ่มประสิทธิภาพในการท างานเชิงโลจิสติกส์ในโรงพยาบาลได้มีการน าระบบหุ่นยนต์คดัแยก
และแจกจ่ายยามาใช้ในห้องคลงัยาในส่วนความสามารถในการจดัเก็บ คดัแยกและแจกจ่ายยา แขนกลของ
หุ่นยนต์ท่ีใช้ในงานเชิงอตุสาหกรรมได้ถกูน ามาใช้ในหลายรูปแบบ ส่วนหนึ่งได้ถกูน ามาประยกุต์ใช้ในส่วนของ
การคดัแยกและแจกจ่ายยาโดยจะเพิ่มส่วนของอุปกรณ์พิเศษในการท างานเพิ่มขึน้เพ่ือให้เข้ากบัลกัษณะท่ีจะ
น ามาประยุกต์ใช้ ในส่วนของการพฒันาระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยานัน้ได้แบ่งการท างานเป็นหลาย
ส่วน โดยหลกัๆ สามารถแยกออกตามการท างานได้ 4 ส่วน คือส่วนของการล าเลียงยาเพ่ือเข้าสู่คลงัยา ส่วน
ของชัน้ใสย่าซึง้ท าหน้าท่ีเก็บยา สว่นของแขนกลหุ่นยนต์ท่ีใช้ในการหยิบยาจากส่วนล าเลียงและบรรจเุข้าในชัน้
ใสย่า และสดุท้ายสว่นควบคมุและตรวจสอบการท างานของระบบ  
 
4.1 ภาพรวมของระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 

 
 ระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยานัน้ได้แบง่การท างานเป็นสองส่วน คือส่วนการเก็บบรรจภุณัฑ์ยา
ขาเข้าซึ่งจะท าหน้าท่ีเก็บบรรจภุัณฑ์ยาเข้าสู่คลงัยา และส่วนการเก็บบรรจุภณัฑ์ยาขาออกท่ีจะน ายาไปสู่ส่วน
ตา่งๆ ของแผนกในโรงพยาบาล ตามรูปภาพประกอบท่ี 4.1.1  
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ภาพประกอบที่ 4.1.1: ภาพรวมของระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 

 
การท างานของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยานัน้เร่ิมต้นการท างานจากการน ายาเข้ามาจาก

บริษัทยาซึ่งเป็นบรรจุภัณฑ์มาท าการขึน้ทะเบียนยาในระบบคลังยา จากนัน้ยาเหล่านีจ้ะถูกน ามาคัดแยก
ประเภทต่างๆ การวิเคราะห์ข้อมูลยาเช่น ขนาดของยา เป็นต้น หลังจากถูกคดัประเภทแล้วยาเหล่านีจ้ะถูก
จดัเก็บเข้าบรรจุภัณฑ์ท่ีได้พฒันาขึน้เพ่ือเก็บในชัน้ใส่ยาและน าสู่ส่วนต่างๆ ของระบบแจกจ่ายยา ยาท่ีอยู่ใน
บรรจภุัณฑ์แล้วจะถูกล าเลียงเข้าสู่ในระบบล าเลียงขาเข้า ต่อจากนัน้ในส่วนแขนกลหุ่นยนต์ท่ีพฒันาขึน้จะท า
การเก็บบรรจภุณัฑ์เข้าสู่ชัน้ใส่ยาท่ีมีระบบตรวจสอบตนเองว่ามีบรรจุภณัฑ์วางอยู่ในชัน้ใส่ยาหรือไม่เพ่ือส่งต่อ
ในระบบควบคมุการท างาน ส่วนแรกท่ีกล่าวไปเป็นส่วนคร่ึงแรกของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา โดย
ส่วนท่ีสองนัน้จะเป็นส่วนแจกจ่ายยาไปสู่ส่วนต่างๆ ท่ีได้ท าการส่งค าร้องขอยาเข้ามาในคลังยา หลังจากท่ีมี
ใบสัง่ยาจากแตล่ะแผนกในโรงพยาบาล ระบบควบคมุจะท าการตรวจสอบในคลงัยาว่าสามารถแจกจ่ายไปยงั
สว่นท่ีมีค าร้องในแผนกนัน้ได้หรือไม่ จากนัน้แขนกลหุ่นยนต์จะท าการจ่ายยาเข้าสู่สายพานล าเลียงขาออกเพ่ือ
สง่ตอ่ไปยงัสว่นของหุ่นยนต์น าส่งยาเคล่ือนท่ีอตัโนมตัิ ส าหรับการแจกจ่ายยาไปยงัแผนกของโรงพยาบาลท่ีอยู่
นอกบริเวณคลงัยา 
 การท างานของระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยามีลกัษณะเป็นการท างานทางเดียวโดยแบง่เป็นฝ่ัง
บรรจุภัณฑ์ขาเข้าและบรรจุภัณฑ์ขาออกซึ่งสามารถเขียนได้ตามแผนผังการท างานหลักตามภาพประกอบท่ี 
4.1.2 
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ภาพประกอบที่ 4.1.2: แสดงการท างานของระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 

 
ทัง้นีก้ารท างานของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยายงัเช่ือมโยงการท างานเข้าสู่หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี

อจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ 
 

4.2 ระบบสารสนเทศควบคุมการท างานของระบบ 
 
 ในการควบคมุการท างานของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาอตัโนมตัิจะอ้างอิงการท างานผ่าน
ทางระบบสารสนเทศจากระบบฐานข้อมูลส่วนกลาง ซึ่งในระบบฐานข้อมูลส่วนกลางจะท าการเก็บข้อมูลท่ี
ส าคญัตา่งๆ ท่ีจ าเป็นตอ่การท างานของระบบ เช่น ข้อมลูจ าเพาะของยาในคลงัยา ข้อมลูตา่งๆ ของกล่องบรรจุ
ภณัฑ์ยา ข้อมลูของท่ีวา่งและต าแหนง่ในการเก็บยาบนชัน้ใสย่า ข้อมลูของผู้ใช้และสิทธิเข้าถึงการใช้งาน ข้อมลู
ค าสัง่ในการรับยาและจ่ายยา ข้อมลูในการตรวจสอบสถานะปัจจบุนัของขัน้ตอนในการแจกจ่ายยา เป็นต้น ซึ่ง
ข้อมลูตา่งๆ เหลา่นีจ้ะถกูเก็บไว้เป็นตารางตา่งๆ ในฐานข้อมลูส่วนกลาง ดงัแสดงเป็นรูปแบบ ของแผนผงัแสดง
ความสมัพนัธ์ของข้อมลู (Entity Relationship Diagram) ดงัภาพประกอบท่ี 4.2.1 ระบบฐานข้อมลูจะท างาน
ร่วมกบัผู้ใช้งานตามหน้าท่ีในแผนกตา่งๆ ซึง่ผู้ใช้งานในแตล่ะหน้าท่ีจะมีสิทธิในการเข้าถึงข้อมลูแตกตา่งกนั เช่น 
สิทธิในการสัง่จา่ยยาออกจากคลงัยา สิทธิในการน ายาเข้าเก็บในคลงัยา ฯลฯ  
 

ในหวัข้อนีจ้ะกลา่วถึงตอ่ไปนีจ้ะเป็นการอธิบายถึงการควบคมุการท างานของระบบ 
ซึง่แยกเป็น 3 สว่นคือ  
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(1) ส่วนของผู้ ใช้งานตามหน้าท่ีต่างๆ ติดต่อและสั่งงานผ่านทางระบบสารสนเทศเพ่ือท าการ
ปรับเปล่ียนหรือเพิ่มเติมในฐานข้อมลูส่วนกลาง ท าให้เกิดข้อมลูใหม่ของค าสัง่การน ายาเข้าคลงัหรือค าสัง่การ
จา่ยยาออกจากคลงั  

 (2) สว่นของการเช่ือมตอ่ระหวา่งระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยากบัระบบฐานข้อมลูสว่นกลาง เพ่ือท าการส่ง
ข้อมูลต าแหน่งในการน ายาเข้าคลงัยาและข้อมูลต าแหน่งในการจ่ายยาออกจากคลงัยา ไปควบคุมหุ่นยนต์
แจกจา่ยยาให้เคล่ือนท่ีไปขนย้ายยาตามค าสัง่ของผู้ใช้ท่ีได้ร้องขอผ่านทางระบบสารสนเทศ 

 (3) ส่วนของการติดตามตรวจสอบข้อมูลสถานะของบรรจุภัณฑ์ยาท่ีเก็บไว้บนชัน้ใส่ยาอจัฉริยะและ
สถานะของการน ายาเข้าและออกจากชัน้ใส่ยาอจัฉริยะซึ่งทัง้ 3 ส่วนนัน้ท างานเป็นขัน้เป็นตอนไปพร้อมๆ กัน 
โดยค าสัง่ทัง้หมดจะถกูสร้างหรือก าหนดโดยผู้ใช้งานตามหน้าท่ีและความรับผิดชอบตา่งๆ กนั 

 ซึง่ในระบบนีจ้ะแบง่ได้ออกเป็น (1) เจ้าหน้าท่ีคลงัยา ท าหน้าท่ีในการน ายาเข้าคลงัและน ายาเข้าบรรจุ
ภณัฑ์ (2) เจ้าหน้าท่ีตามแผนกในโรงพยาบาล ท าหน้าท่ีส่งค าร้องขอสัง่ยาต่อคลงัยา (3) เภสชักร ท าหน้าท่ีสัง่
น ายาเข้าไปเก็บในคลังยา และตรวจสอบยืนยันความถูกต้องของการสั่งจ่ายยา (4) ผู้ดูแลระบบ ท าหน้าท่ี
ตรวจสอบและตดิตามสถานะภาพรวมของระบบทัง้หมด 
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ภาพประกอบที่ 4.2.1: ภาพแผนผงัความสมัพนัธ์ของข้อมลู (Entity Relationship Diagram) 
 

4.2.1 การตดิต่อและส่ังการระบบผ่านทางระบบสารสนเทศโดยผู้ใช้งานตามหน้าท่ีต่างๆ 
 การตดิตอ่และสัง่การระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิแบบออกเป็น 2 ส่วนคือ ส่วนของการน ายาเข้า
คลังยา โดยเร่ิมตัง้แต่การน ายาบรรจุเข้าบรรจุภัณฑ์ท่ีออกแบบไว้ ลงทะเบียนบรรจุภัณฑ์ยา เพ่ือท าการเก็บ
บรรจภุณัฑ์ยาเข้าไปใส่ในชัน้ใส่ยาอจัฉริยะโดยหุ่นยนต์ท าหน้าท่ีน าบรรจภุณัฑ์เข้าไปใส่โดยอตัโนมตัิ และ ส่วน
ของการน าบรรจุภัณฑ์ยาออกจากชัน้อจัฉริยะเพ่ือส่งต่อไปให้กับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถี
อตัโนมตัิ (AGV) เพ่ือท าการน าบรรจุภณัฑ์ยาไปแจกจ่ายให้กบัหน่วยต่างๆท่ีท าการร้องขอยาผ่านทางระบบ
สารสนเทศ 
 

4.2.1.1 ขัน้ตอนการส่ังการระบบเพื่อน ายาเก็บเข้าคลังยาโดยเจ้าหน้าที่ห้องคลังยาและ 
เภสัชกร 

 ในการน ายาเข้าบรรจุภัณฑ์และน าเข้าคลงัยาจะเป็นหน้าท่ีของเจ้าหน้าท่ีห้องคลงัยาและเภสชักร ซึ่ง
เภสชักรจะเป็นผู้สัง่ยาเข้าไปเก็บในคลงัยา โดยท าการเข้าสูร่ะบบเพ่ือท าการสัง่ยาเข้าคลงัโดยเลือกท่ีหน้าตา่งสัง่
ยาเข้าคลงัตามภาพประกอบท่ี 4.2.2 
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ภาพประกอบที่ 4.2.2: ภาพหน้าตา่งการสัง่ยาเข้าคลงัของเภสชักร 
 
 หลงัจากการสัง่น ายาเข้าคลงัยาของเภสชักรแล้ว รายช่ือข้อมูลของการสัง่ยาซึ่งประกอบด้วยชนิดของ
ยา จ านวนของยา และขนาดบรรจุภัณฑ์ของยาจะถูกสร้างเป็นใบสัง่ยาเข้าคลังโดยมีเลขรหัสข้อมูลเชิงเส้น
ก ากับอยู่ ซึ่งใบสัง่ยาเข้าคลงันัน้เจ้าหน้าท่ีของห้องคลงัยาจะน าเลขรหสัข้อมลูเชิงเส้นของใบสัง่ยาเข้าคลงัมา
อ่านคา่เข้าในระบบ โดยท าการเข้าสู่ระบบในนามของเจ้าหน้าท่ีห้องคลงัยา ดงัภาพประกอบท่ี 4.2.2 เม่ืออ่าน
คา่ใบสัง่ยาเข้าคลงัส าเร็จระบบจะแสดงรายละเอียดของยาชนิดตา่งๆท่ีต้องการจะน าเข้าไปเก็บในคลงัยา ดงั
ภาพประกอบท่ี 4.2.3 

ภาพประกอบที่ 4.2.3: ภาพหน้าตา่งในการอา่นคา่ใบสัง่ยาเข้าคลงัยาและรายละเอียดยา 
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เจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะน ายาท่ีตรงกบัรายช่ือของยาท่ีต้องการน าเข้าคลงัมาอ่านคา่รหสัข้อมลูเชิงเส้นตาม
ใบสัง่ยาเข้าคลงัยา โดยระบบจะแสดงรูปภาพรายละเอียด ชนิดและจ านวนของยา ซึ่งเจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะต้อง
ใส่วนัหมดอายุของยาลงไปในระบบฐานข้อมูลด้วย หลังจากนัน้ระบบจะแสดงภาพชนิดของบรรจุภัณฑ์ท่ีจะ
น ามาใสย่าเพ่ือใช้ในการน ายาเข้าไปเก็บในชัน้ใส่ยา ดงัภาพประกอบท่ี 4.2.4 เจ้าหน้าท่ีห้องคลงัยาจะน าบรรจุ
ภัณฑ์ดงัแสดงในระบบมาบรรจุยาข้างต้น โดยมีวิธีการดงันี ้(1.) อ่านค่ารหัสข้อมูลเชิงเส้นด้านในของกล่อง
บรรจภุณัฑ์ (2.) อา่นคา่รหสัของมลูเชิงเส้นของยา (3.) อา่นคา่รหสัข้อมลูเชิงเส้นของฝาปิดบรรจภุณัฑ์ ดงัแสดง
ในภาพประกอบท่ี 4.2.5 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพประกอบที่ 4.2.4: ภาพรายละเอียด วนัหมดอายแุละจ านวนของยา และภาพแสดงชนิด ขนาดของบรรจุ
ภณัฑ์ 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.5: ภาพแสดงรายละเอียดขัน้ตอนการบรรจยุาลงในบรรจภุณัฑ์ 
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 เม่ือท าการบรรจยุาลงในบรรจภุณัฑ์ตามขัน้ตอนข้างต้นเรียบร้อยแล้ว ระบบจะท าการจดัเก็บล าดบัของ
การน ายาเข้าคลงัรวมทัง้รหสัของบรรจภุัณฑ์ลงไปยงัระบบฐานข้อมูลหลกั หลงัจากนัน้เจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะน า
บรรจภุณัฑ์ไปวางไว้บนสายพานล าเลียงขาเข้า ระบบก็จะด าเนินการล าเลียงบรรจภุณัฑ์เข้าไปยงัระบบหุ่นยนต์
แจกจ่ายยาอตัโนมตัิเพ่ือท าการจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ใส่ลงไปในชัน้ใส่ยาอตัโนมตัิตอ่ไปซึ่งเจ้าหน้าท่ีจะด าเนินการ
ลกัษณะนีจ้นครบทัง้ใบสัง่ยาเข้าคลงัยา 
 

4.2.1.2 ขัน้ตอนการส่ังการระบบเพื่อจ่ายยาออกจากคลังยา 
 การสัง่ยาออกจากระบบเพ่ือท าการแจกจ่ายยาไปตามแผนกตา่งๆในโรงพยาบาล เจ้าหน้าท่ีตามแผนก
ของโรงพยาบาลจะเข้าสู่ระบบสารสนเทศในนามเจ้าหน้าท่ีแผนกจะมีสิทธิในการสร้างใบจ่ายยาโดยเลือกท่ี
หน้าตา่งสัง่ยาของระบบสารสนเทศ โดยจะมีรายละเอียดของช่ือ รหสั และสงักดัของผู้สัง่จ่ายยา ซึ่งจะมีตวัเลือก
ให้เลือกชนิดรายการของยาท่ีต้องการจะจา่ย เจ้าหน้าท่ีสามารถท าการเพิ่มหรือลบรายการยาได้ตามต้องการดงั
ภาพประกอบท่ี 4.2.6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.6: ภาพหน้าตา่งรายละเอียดของการสัง่จา่ยยา 
 
 หลงัจากท่ีเจ้าหน้าท่ีท าการสร้างใบสัง่จ่ายยาเสร็จเรียบร้อยแล้วระบบฐานข้อมลูก็จะเก็บใบสัง่จ่ายยา
เข้าไปในระบบเพ่ือรอให้เภสชักรท าการตรวจสอบความถกูต้องของการจ่ายยา โดยเจ้าหน้าท่ีแผนกโรงพยาบาล
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สามารถท่ีจะตรวจสอบสถานะของการสั่งจ่ายยาได้ท่ีหน้าต่างตรวจสอบรายการยาในระบบสารสนเทศดัง
ภาพประกอบท่ี 4.2.7 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.7:  ภาพแสดงสถานะของการสัง่จา่ยยา 
 
 เภสชักรจะท าการเข้าสูร่ะบบเพ่ือท าการตรวจสอบรายการยาท่ีถกูสัง่เข้ามา ดงัรูปภาพประกอบท่ี 4.2.8 
เม่ือท าการตรวจสอบใบรายการสัง่จา่ยยาเสร็จเรียบร้อยแล้วถ้าใบรายการสัง่จ่ายยาถกูต้องเภสชักรจะกดยืนยนั
การสัง่ยา แต่ถ้าใบรายการสัง่จ่ายยาไม่ถูกต้องเภสชักรจะกดยกเลิกใบรายการสัง่จ่ายยา ซึ่งเจ้าหน้าแผนกท่ี
สร้างใบรายการสัง่จา่ยยาจะต้องท าการสร้างใบรายการสัง่จา่ยใหม่เข้าสูร่ะบบอีกครัง้  
 ใบรายการสัง่จ่ายยาท่ีถกูยืนยนัโดยเภสชักรเรียบร้อยแล้ว จะถกูระบบฐานข้อมลูจะจดัเก็บและท าการ
ประมวลผลเพ่ือหาต าแหน่งการจดัเก็บของยาท่ีถกูสัง่จ่ายในใบรายการนัน้บนชัน้ใส่ยาอจัฉริยะ ข้อมลูต าแหน่ง
ดงักล่าวจะถูกจดัเตรียมไว้ให้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิด าเนินการจ่ายยาออกจากชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ
ตอ่ไป  
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ภาพประกอบที่ 4.2.8:  ภาพหน้าตา่งการตรวจสอบรายการการสัง่จา่ยยาของเภสชักร 

 
4.2.2 การเช่ือมต่อส่ังการและปรับเปล่ียนฐานข้อมูลกลางของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา

อัตโนมัต ิ
 ระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาจะถกูเช่ือมตอ่กบัระบบฐานข้อมลูผ่านทางระบบโครงข่ายบริการ 
(Web Service) ดงัภาพประกอบท่ี 4.2.9 โดยระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาอตัโนมตัิจะมีระบบโครงข่าย
บริการโดยเฉพาะเป็นของระบบเอง ซึง่ระบบโครงขา่ยบริการนีจ้ะติดตอ่กบัระบบโครงข่ายบริการหลกัของระบบ
ฐานข้อมลูหลกั (Hospital Information System or HIS) ท่ีได้พฒันาขึน้เพ่ือท าการติดตอ่ร้องขอต าแน่งในการ
น ายาเข้าหรือจ่ายยาออกจากชัน้ใส่ยาอจัฉริยะ และปรับเปล่ียนข้อมลูสถานะตา่งๆท่ีเก่ียวข้องกบัการน ายาเข้า
และจา่ยยาออกจากคลงัยา   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.9: แผนผงัการติดตอ่ผา่นโครงขา่ยบริการของระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัิ 
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4.2.2.1 ขัน้ตอนการควบคุมและส่ังการในการน ายาเข้าคลังของระบบหุ่นยนต์คัดแยกและ
แจกจ่ายยาอัตโนมัต ิ

 การท างานของระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาอตัโนมตัิเร่ิมการเจ้าหน้าท่ีคลงัยาน าบรรจภุณัฑ์ท่ี
ท าการบรรจยุาส าเร็จแล้วตามขัน้ตอนในหวัข้อ 4.2.1 วางลงบนระบบสายพานล าเลียงขาเข้า เม่ือบรรจภุัณฑ์
เคล่ือนท่ีมาถึงยังจุดปลายของสายพานล าเลียง ระบบตัวรับรู้ตัวจับได้ว่าบรรจุภัณฑ์มารออยู่ท่ีต าแหน่งท่ี
สามารถน าบรรจภุณัฑ์เข้าใสใ่นชัน้ใสย่าอจัฉริยะแล้ว ระบบตวัรับรู้จะส่งสญัญาณไปยงัหุ่นยนต์แจกจ่ายยาเพ่ือ
สัง่การให้หุน่ยนต์แจกจา่ยยาเคล่ือนแขนหุน่ยนต์มายงัต าแหนง่ท่ีบรรจภุณัฑ์วางรออยู ่จากนัน้เคร่ืองอ่านคา่รหสั
ข้อมลูเชิงเส้นท่ีตดิอยูบ่นแขนหุน่ยนต์แจกจา่ยยา จะท าการอา่นคา่รหสัเชิงเส้นท่ีตดิอยู่บนฝาบรรจภุณัฑ์ และน า
คา่รหสัเชิงเส้นนีจ้ะถกูส่งตอ่ไปยงัระบบโครงข่ายบริการ (Web Service) ของระบบหุ่นยนต์เพ่ือเช่ือมตอ่ไปยงั 
ระบบโครงขา่ยบริการของฐานข้อมลูหลกั (Web Service HIS)  

หลังจากระบบฐานข้อมูลหลักรับค่ารหัสเชิงเส้นไปแล้วจะท าการประมวลผลกับข้อมูลบรรจุภัณฑ์ 
ข้อมลูล าดบัการสัง่น ายาเข้าคลงัยาพร้อมทัง้ประมวลผลควบคูไ่ปโดยใช้ตวัรับรู้ท่ีอยู่บนชัน้ใส่ยาอจัฉริยะ เพ่ือท า
การหาต าแหน่งของชัน้ใส่ยาท่ีเหมาะสมในการใส่บรรจุภัณฑ์ดงักล่าวแล้วท าการส่งต าแหน่งนัน้รวมถึงข้อมูล
อ่ืนๆท่ีจ าเป็นในการจดัเก็บยากบัไปท่ีระบบโครงข่ายบริการของระบบหุ่นยนต์อตัโนมตัิ หุ่นยนต์อตัโนมตัิก็จะถกู
สัง่การให้เคล่ือนท่ีไปหยิบบรรจภุณัฑ์บนสายพานล าเลียงขาเข้าแล้วเคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งจดัเก็บยาบนชัน้ใส่
ยาอัจฉริยะ แต่ถ้ารหัสข้อมูลเชิงเส้นของฝาบรรจุภัณฑ์ไม่มีปรากฏอยู่บนฐานข้อมูลหลัก ระบบก็จะสั่งให้
หุ่นยนต์ท าการยกเลิกบรรจุภัณฑ์กล่องนัน้โดยท าการหยิบบรรจุภัณฑ์นัน้ไปใส่ไว้ในกล่องพักบรรจุภัณฑ์ท่ี
ชัว่คราว 
หลงัจากท่ีหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยาอตัโนมตัไิด้ด าเนินการน าบรรจภุณัฑ์เข้าไปใสใ่นชัน้ใสย่าอจัฉริยะ
เรียบร้อยแล้ว ระบบโครงขา่ยบริการของระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัจิ าเป็นจะต้องสง่ข้อมลูไปยงัระบบ
ฐานข้อมลูหลกัเพ่ือท าการปรับปรุงข้อมลูของชัน้ใสย่าอจัฉริยะและข้อมลูของล าดบัและสถานะของรายการใบ
น ายาเข้าคลงัยา โดยแผนผงัการท างานและการสง่ข้อมลูระหวา่งระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตักิบัระบบ
ฐานข้อมลูหลกัแสดงในภาพประกอบท่ี 4.2.10 
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ภาพประกอบที่ 4.2.10: แผนผงัการสง่ตอ่ข้อมลูระหวา่งระบบหุน่ยนต์อตัโนมตัแิละระบบฐานข้อมลูหลกั 
 

4.2.2.2 ขัน้ตอนการควบคุมและส่ังการในการส่ังจ่ายยาออกจากคลังของระบบหุ่นยนต์
แจกจ่ายยาอัตโนมัต ิ
 เม่ือมีการสัง่จ่ายยาของผู้ ใช้ผ่านระบบสารสนเทศและมีการยืนยนัการสัง่จ่ายยาของเภสชักรผ่านทาง
ระบบสารสนเทศตามหวัข้อ 4.2.1 เรียบร้อยแล้ว ระบบฐานข้อมลูหลกัและระบบโครงข่ายบริการหลกัจะท าการ
ปรับปรุงและเตรียมข้อมูลสร้างล าดบัการสัง่จ่ายยา และเม่ือระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิท าการร้องขอ
ค าสัง่ในการจา่ยยา ระบบโครงข่ายบริการของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิจะได้รับข้อมลูล าดบั โดยเรียง
ตามรหสัและต าแหนง่บรรจภุณัฑ์ของยาท่ีผู้ใช้ท าการสัง่จา่ยยา จากนัน้แขนกลหุ่นยนต์จ่ายยาอตัโนมตัิจะถกูสัง่
ให้เคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งของชัน้ใส่ยาท่ีเก็บบรรจภุณัฑ์ของยาท่ีต้องการและท าการหยิบบรรจภุณัฑ์นัน้ออกจา
ชัน้ใส่ยาแล้วน าไปวางไว้ท่ีสายพานล าเลียงขาออก เพ่ือท าการส่งต่อบรรจุภัณฑ์ไปยงัระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี
อจัฉริยะประเภทยานน าวิถีแบบอตัโนมตัิให้เคล่ือนท่ีไปส่งบรรจุภัณฑ์ยาตามสถานท่ีท่ีผู้สัง่จ่ายยาต่อไป และ
หลงัจากหุ่นยนต์ด าเนินการหยิบบรรจุภัณฑ์ออกจากชัน้ใส่ยาเรียบร้อยแล้ว ระบบโครงข่ายบริการของระบบ
หุ่นยนต์แจกจ่ายยาอัตโนมัติจะต้องท าการ ส่งข้อมูลกลับไปยังระบบฐานข้อมูลหลัก เพ่ือท าการปรับปรุง
เพิ่มเติมข้อมลูสถานะของการสัง่จ่ายยา สถานะของชัน้ใส่ยาอจัฉริยะ แผนผังการติดต่อและส่งข้อมูลระหว่าง
ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิกับระบบฐานข้อมูลหลกัในระหว่างการสัง่จ่ายยาออกจากคลังยาแสดงใน
ภาพประกอบท่ี 4.2.11 
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ภาพประกอบที่ 4.2.11: แผนผงัการติดตอ่และสง่ข้อมลูระหวา่งการสัง่จา่ยยาออกจากคลงัยา 
 

4.2.3 การตดิตามและตรวจสอบสถานะข้อมูลของการน ายาเข้าคลังและการส่ังจ่ายยา 
 การติดตามและตรวจสอบสถานะของใบสัง่น ายาเข้าคลงัยา และการสัง่จ่ายยาสามารถตรวจสอบได้
โดยการผา่นเข้าสูร่ะบบของ เจ้าหน้าท่ีแผนกท่ีท าการสัง่จา่ยยาเพ่ืออยูส่ถานะของการสัง่ยาท่ีตนเองได้ท าการสัง่
ไป และในสว่นของเภสชักรก็สามารถตรวจสอบสถานะและตดิตามขัน้ตอนของการน ายาเข้าคลงั รวมถึงสถานะ
ขัน้ตอนของการสัง่จ่ายยาออกจากคลงัยา ได้โดยการผ่านเข้าสู่ระบบเช่นกัน โดยสถานะขัน้ตอนตา่งๆของการ
น าเข้าและสัง่จา่ยยามีรายละเอียดตามภาพประกอบท่ี 4.2.12 
 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.12 ตารางแสดงรายละเอียดสถานะตา่งๆของใบสัง่น ายาเข้าและใบสัง่จา่ยยา 
1 Waiting Industrial Confirmation 
2 Information Confirmation and Shipping 
3 Order was Received 
4 Conveyor 
5 In Shelve 
6 invalid Package 
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7 Shelve is full 
8 Waiting for Approve 
9 Approved and Order Queuing 
10 Reject 
11 Conveyor 
12 Waiting in Temp Box 
13 Pick Drug from Temp Box 
14 Package in Slot 
15 Invalid Package 
16 Package Shipping 
17 Waiting Staff 
18 Pick Drug From Slot 
19 Confirm Drug at AGV 
20 Confirm Drug at Service Point 
21 Order Complete 

 
นอกเหนือจากนี ้เจ้าหน้าท่ีผู้ เป็นผู้ดแูลระบบจะสามารถติดตามดสูถานะปัจจบุนัของบรรจุภัณฑ์ยาท่ี

ถูกจัดเก็บไว้อยู่ในชัน้ใส่ยาอัตโนมัติได้ และยังสามารถติดตามสถานะของใบสั่งน ายาออกและสัง่จ่ายยาใน
ระบบได้ทัง้หมด ซึง่สามารถเรียกแสดงได้หลงัจากเข้าสู่ระบบในนามของผู้ดแูลระบบ ดงัแสดงในภาพประกอบท่ี 
4.2.13 และ 4.2.14 
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ภาพประกอบที่ 4.2.13: ภาพแสดงบรรจภุณัฑ์ยาท่ีอยูจ่ดัเก็บอยูบ่นชัน้ใสย่า 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 4.2.14: ภาพแสดงสถานะของใบสัง่ยาทัง้หมดของระบบ 
 

 
4.3 ระบบสายพานล าเลียงขาเข้าและขาออก 

 
 ส่วนแรกของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา คือส่วนของระบบล าเลียงสายพานขาเข้าท าหน้าท่ี
ล าเลียงมาจากภายนอก โดยก่อนท่ียาจะถกูเก็บเข้าคลงัยาในส่วนของชัน้ใส่ยา ยาจะถกูบรรจเุข้าบรรจภุณัฑ์ซึ่ง
ถกูออกแบบและพฒันาโดยเฉพาะเพ่ือให้เหมาะสมในการเก็บยาเข้าสู่ชัน้ใส่ยาโดยจะกล่าวอีกทีในหวัข้อท่ี 4.3 
นอกจากล าเลียงบรรจภุณัฑ์ยาแล้ว สายพานล าเลียงยงัมีสว่นตรวจสอบควบคมุการท างานและนบัจ านวนบรรจุ
ภณัฑ์ยาบนสายพานด้วยตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด  
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ส่วนท่ีสองของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา คือส่วนของระบบล าเลียงสายพานขาออกท า
หน้าท่ีล าเลียงบรรจุภัณฑ์ท่ีแขนกลหุ่นยนต์หยิบมาจากชัน้ใส่ยาเพ่ือล าเลียงไปสู่ถังพกับรรจุภัณฑ์ยาชัว่คราว
ส าหรับส่งต่อให้หุ่นยนต์น าส่งยาเคล่ือนท่ีอตัโนมตัิ ส าหรับการแจกจ่ายยาไปตามแผนกต่างๆ ของโรงพยาบาล 
นอกจากนีย้ังตรวจจับบรรจุภัณฑ์ยาท่ีอยู่บนสายพานด้วยตัวรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด ทัง้สองส่วนของระบบ
สายพานล าเลียงขาเข้าและขาออกถกูแสดงให้เห็นในภาพประกอบท่ี 4.3.1 

 
ภาพประกอบที่ 4.3.1: ระบบสายพานล าเลียงขาเข้าและขาออก 

 
 เพ่ือให้เกิดการท างานท่ีสอดคล้องในระบบ ดงันัน้ในส่วนอปุกรณ์หลกัส าหรับในการท างานของระบบ
สายพานล าเลียงขาเข้าและขาออกนัน้ ประกอบไปด้วยสว่นของสายพานล าเลียง และตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด 
  

4.3.1 การออกแบบสายพานล าเลียง 
การออกแบบสายพานล าเลียงได้ออกแบบให้มีความเหมาะสมส าหรับให้แขนกลของหุ่นยนต์สามารถ

เอือ้มมาถึงโดยค านงึถึงพืน้ท่ีท างานของหุน่ยนต์และลกัษณะการท างานของผู้ ใช้ สายพานล าเลียงประกอบด้วย
ส่วนของสายพานและมอเตอร์ท่ีใช้ในการขบัเคล่ือนสายพานโดยลกัษณะแตกตา่งของสายพานขาเข้าและขา
ออก คือในส่วนสายพานขาเข้าจะมีรางส าหรับบงัคบัทิศทางและต าแหน่งของบรรจุภณัฑ์ให้เหมาะสมส าหรับ
การเก็บในชัน้ใสย่าตามภาพประกอบท่ี 4.3.1 
 เพ่ือท่ีจะให้แขนกลหุ่นยนต์สามารถมาเก็บบรรจภุณัฑ์ยาได้ทกุครัง้ โดยท่ีบรรจภุณัฑ์อยู่ท่ีต าแหน่งและ
ทิศทางซึง่มีข้อดีท่ีท าให้เราสามารถควบคมุทิศทางในการวางบรรจภุณัฑ์ลงในชัน้ใส่ยาซึ่งออกแบบมาให้ใช้เก็บ
บรรจุภัณฑ์ได้อย่างเต็มท่ีโดยเต็มพืน้ท่ีท างานของหุ่นยนต์จึงท าให้มีการใช้ประโยชน์สูงสุดของชัน้ใส่ยา แต่มี
ขนาดท่ีเล็กจงึต้องมีการควบคมุทิศทางบรรจภุณัฑ์ให้เหมาะสมด้วยรางบงัคบัทิศทาง 
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 4.3.2 การออกแบบและตดิตัง้ตัวรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด 
 ส าหรับการควบคุมการท างานของระบบสายพานล าเลียงนัน้ได้อาศัยการท างานของตัวรับรู้ใช้
อินฟราเรดในการท าเป็นข้อมูลในเร่ืองของการตรวจจับการมีอยู่ของบรรจุภัณฑ์และนบัจ านวนบนสายพาน
ล าเลียง ทัง้นีก้ารติดตัง้ตวัรับรู้โดยใช้อินฟราเรดนัน้ ได้ติดบริเวณต้นและปลายของสายพานล าเลียงทัง้ขาเข้า
และขาออกโดยมีหน้าท่ีต่างกันคือ ตวัตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดต้นทางของสายพานล าเลียงท าหน้าท่ีในการ
ตรวจจบัและนบัจ านวนบรรจภุณัฑ์บนสายพาน ตอ่มาตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดส่วนปลายใช้ส าหรับตรวจจบัว่า
บรรจุภัณฑ์มาถึงต าแหน่งของรางบงัคบัทิศทางแล้วหรือไม่ เพ่ือเป็นข้อมูลให้ระบบควบคมุสัง่งานให้แขนกล
หุ่นยนต์เก็บบรรจุภัณฑ์ท่ีรางบังคับทิศทางส่วนปลาย ในส่วนของสายพานล าเลียงขาออกมีตัวรับรู้ใช้แสง
อินฟราเรดต้นทางเพ่ือใช้ส าหรับสัง่งานให้สายพานล าเลียงหมนุเพ่ือล าเลียงบรรจุภณัฑ์ไปยงักล่องบรรจภุณัฑ์
ชัว่คราวส าหรับน าขึน้หุน่ยนต์น าสง่ยาเคล่ือนท่ีอตัโนมตัโิดยท างานพร้อมกบัตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดส่วนปลาย
ในการลบจ านวนคงเหลือบนสายพานฝ่ังขาออกเพ่ือให้แน่ใจว่าไม่มีบรรจุภัณฑ์อยู่บนสายพานล าเลียงการ
ออกแบบของราง เป็นไปตามภาพประกอบท่ี 4.3.1 
 
 4.3.3 การควบคุมการท างานของระบบสายพาน 
 ส าหรับตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดท่ีใช้นัน้เป็นตวัรับรู้ส าหรับวดัคา่ระยะห่างซึ่งบรรจภุณัฑ์ยาท่ีใช้ในระบบ
มีขนาดท่ีไม่เท่ากันจึงเหมาะสมส าหรับตรวจจบับรรจุภัณฑ์ยา เน่ืองจากตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดเป็นอปุกรณ์
ประเภทอนาล็อกจึงจ าเป็นต้องท าการปรับปรุงสัญญาณให้มีความเสถียรด้วยการ ใช้ค่าเฉล่ียของระดับ
สญัญาณ ตามสมการท่ี 4.3.1 
 

คา่เฉล่ียระยะทาง  
คา่ระยะทางท่ีผา่นมา  คา่ระยะทางปัจจบุนั

 
 

 
สมการที่ 4.3.1: อธิบายการค านวณและปรับปรุงระยะห่างในการตรวจสอบบรรจภุณัฑ์บนสายพานล าเลียง 

 
 โดยค่าเฉล่ียระยะทางคือค่าท่ีจะน ามาคิดในการควบคมุระบบ ส่วนค่าระยะทางท่ีผ่านมาคือค่าระดบั
สญัญาณท่ีวดัได้ในเวลาก่อนหน้านีแ้ล้ว ค่าระยะทางปัจจุบนัคือค่าท่ีวดัได้จากตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด ทัง้นี ้
เพ่ือให้การตรวจสอบวตัถมีุความแม่นย าจึงต้องมีการสอบเทียบค่าท่ีอ่านได้ของตวัรับ รู้โดยใช้การประมาณค่า
แบบไมเ่ชิงเส้นล าดบัส่ี ซึง่ได้มาจากการเก็บคา่ข้อมลูสอบเทียบ 
 ส าหรับวิธีการในการนบัจ านวนของบรรจุภณัฑ์ใช้วิธีการนบัค่าขอบวตัถดุงันี ้โดยเร่ิมจากการตรวจค่า
ระยะทางท่ีได้ ถ้าค่าท่ีอ่านได้มีค่าต ่ากว่าระยะตรวจสอบแสดงว่ามีวัตถุอยู่ให้มีค่าเป็นค่าเท่ากับ 1  หากค่า
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ระยะทางท่ีวดัได้มีคา่มากกวา่ระยะตรวจสอบให้คา่ท่ีบนัทกึมีคา่เทา่กบั 0 ซึง่เม่ือท าการเปรียบเทียบคา่จดุตอ่จดุ
ซึง่มีคา่จะท าให้เกิดบริเวณขอบของวตัถตุามภาพประกอบท่ี 4.3.2 

 
ภาพประกอบที่ 4.3.2: แสดงการตรวจจบัคา่ขอบของบรรจภุณัฑ์ส าหรับการใช้ตรวจนบัจ านวน 

 
 
ในการค านวณจ านวนของบรรจภุณัฑ์นัน้ท าได้ด้วยการใช้จ านวนขอบของวตัถตุามสมการท่ี 4.3.2 
 

จ านวนของวตัถท่ีุเพิ่มขึน้  
จ านวนเส้นขอบของวตัถุ

 
 

 
สมการที่ 4.3.2: แสดงการค านวณจ านวนวตัถจุากคา่ขอบของวตัถุ 

 
โดยค่าจ านวนเส้นขอบของวตัถุเกิดจากเง่ือนไขท่ีว่า หากค่าข้อมูลทางดิจิตลัมีการเปล่ียนแปลงจาก 0 เป็น 1 
หรือ 1 เป็น 0 ให้เพิ่มจ านวนเส้นของของวตัถชุิน้ หากวา่จ านวนเส้นขอบของวตัถเุป็นจ านวนเลขค่ีต้องท าการปัด
คา่จ านวนของวตัถใุห้ลดลงเป็นจ านวนเตม็เพ่ือป้องกนัการนบัจ านวนผิด 

ในการควบคมุระบบการท างานของระบบสายพานล าเลียงขาเข้าอยู่ภายใต้เง่ือนไขของ การตรวจจบั
ของตวัรับรู้ส่วนปลาย และจ านวนของบนสายพานท่ีคงเหลือ โดยเป็นไปตามแผนผงัแสดงการท างานตามรูป
ประกอบท่ี 4.3.3 
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ภาพประกอบที่ 4.3.3: แผนผงัแสดงการควบคมุการท างานของระบบสายพานล าเลียงขาเข้า 

 
การท างานของระบบควบคมุสายพานล าเลียงขาเข้าสามารถแบง่เป็นสามรูปแบบตามแผนผงัด้านบน 

โดยอธิบายตามภาพประกอบดงันี ้กรณีท่ี 1 ถ้าไมมี่การตรวจจบัของส่วนปลายสายพานแตมี่จ านวนบรรจภุณัฑ์
คงเหลืออยูบ่นสายพาน สายพานยงัคงท างานจนบรรจุภณัฑ์เคล่ือนไปถึงตรงส่วนปลายแล้วหยดุ กรณีท่ี 2 ไม่มี
การตรวจจบัของสว่นปลายสายพานและไมมี่จ านวนบรรจภุณัฑ์คงเหลือสายพานจะหยดุท างาน กรณีท่ี 3 มีการ
ตรวจจับของส่วนปลายสายพานและมีจ านวนบรรจุภัณฑ์คงเหลืออยู่ สายพานจะท างาน โดยเม่ือสายพาน
ตรวจสอบและพบวา่มีบรรจภุณัฑ์รออยูบ่นบริเวณปลายสายพานจะสง่ข้อมลูไปให้สว่นควบคมุระบบหุ่นยนต์คดั
แยกและแจกจ่ายน าแขนกลหุ่นยนต์มาเก็บบรรจุภณัฑ์เพ่ือไปบรรจใุนชัน้ใส่ยา โดยหากมีการหยิบออกไปของ
บรรจภุณัฑ์จ านวนคงเหลือบนสายพานจะลดลงไปหนึง่กลอ่ง 
 การท างานของระบบสายพานล าเลียงขาออกมีจ านวนขัน้ตอนน้อยกว่าขาเข้าโดยเร่ิมจากตวัรับรู้ใช้แสง
อินฟราเรดส่วนต้นท่ีติดกบัแขนกลหุ่นยนต์ตรวจพบบรรจุภณัฑ์บนสายพานจะเร่ิมท างานเพ่ือส่งบรรจภุณัฑ์ไป
ยังส่วนปลายพร้อมกับนับจ านวน โดยท างานร่วมกันตัวรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดส่วนปลาย เพ่ือเป็นข้อมูล
ป้อนกลบัส าหรับลดจ านวนคงเหลือของบรรจุภณัฑ์ท่ีอยู่บนสายพานขาออก จากนัน้บรรจภุัณฑ์จะถูกส่งไปยงั
สว่นของกลอ่งพกับรรจภุณัฑ์ชัว่คราวเพ่ือน าสง่ตอ่ไปยงัหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ 
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4.4 ระบบชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ 
 
 ส่วนต่อมาของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา หลงัจากแขนกลหุ่นยนต์ท าการเก็บบรรจุภัณฑ์
จากสายพานล าเลียงคือการบรรจุเข้าสู่ชัน้ใส่ยา ระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะนัน้จะท าหน้าท่ีในการเก็บและบอก
ต าแหนง่ของชอ่งในชัน้ใสย่าท่ีสามารถบรรจไุด้ รวมถึงชอ่งใสย่าท่ีไมส่ามารถบรรจเุพิ่มได้เน่ืองจากช่องบนชัน้ใส่
ยานัน้ถกูใช้ไปแล้ว ส าหรับการออกแบบเน้นไปในด้านการใช้พืน้ท่ีท างานแบบเต็มประสิทธิภาพ โดยอ้างอิงตาม
พืน้ท่ีท างานของแขนกลหุ่นยนต์รวมไปถึงการออกแบบบรรจุภณัฑ์ท่ีใช้บรรจุยาซึ่งจะมีลกัษณะแตกตา่งกนัไป
ตามประเภทและครอบคลุมถึงการออกแบบของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอนัโนมัติ ทัง้นีใ้น
ระบบตรวจสอบบรรจุภัณฑ์บนชัน้ใส่ยานัน้ได้มีการใช้ตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดในการตรวจสอบการมีอยู่ของ
บรรจภุัณฑ์ ข้อมลูในแตล่ะช่องของชัน้ใส่ยายงัถูกส่งไปยงัระบบควบคมุหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาในการ
เลือกชอ่ง เพ่ือการเก็บบรรจภุณัฑ์  
 ส่วนประกอบหลกั ของระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะนัน้ประกอบไปด้วย ส่วนของชัน้ใส่ยา 2 ประเภท คือชัน้
ใสย่าประเภทท่ี 1 ส าหรับบรรจภุณัฑ์ขนาดเล็ก และ ประเภทท่ี 2 ส าหรับบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ นอกจากนีย้งัมี
ในส่วนของบรรจุภัณฑ์และตวัรับรู้ส าหรับตรวจสอบการมีอยู่ของบรรจุภัณฑ์บนชัน้ใส่ยา ตามภาพประกอบท่ี 
4.4.1 

 
ภาพประกอบที่ 4.4.1: ชัน้ใสย่าในระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 

 
 4.4.1 การออกแบบชัน้ใส่ยาอัจฉริยะในระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 หลักการในการออกแบบชัน้ใส่ยานัน้ได้ถือหลักการออกแบบของการใช้พืน้ท่ีการท างานอย่างมี
ประสิทธิภาพโดยอ้างอิงจากการวิเคราะห์พืน้ท่ีท างานของแขนกลหุน่ยนต์ ในท่ีนีใ้ช้แขนกลหุ่นยนต์อตุสาหกรรม 
Motoman HP 3 จากบริษัท Yaksawa ซึ่งมีลักษณะพืน้ท่ีการท างานของหุ่นยนต์เป็นแบบทรงกลม ดงั
ภาพประกอบท่ี 4.4.2 
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    (ก)     (ข) 

ภาพประกอบที่ 4.4.2: แสดงพืน้ท่ีการท างานในสว่นของแขนกลหุน่ยนต์ (ก) และ 
ชัน้ใสย่าท่ีออกแบบเฉพาะส าหรับแขนกลหุน่ยนต์ (ข) 

 
 จะเห็นได้วา่ลกัษณะชัน้ใสย่าท่ีออกแบบนัน้ได้มีความสอดคล้องกบัพืน้ท่ีการท างาน โดยให้บริเวณหน้า
ตดัของบรรจภุัณฑ์ยาอยู่บริเวณขอบของพืน้ท่ีการท างานของหุ่นยนต์ เพ่ือให้เกิดพืน้ท่ีสงูสดุในการเก็บยาและ
เพ่ือให้แขนกลหุน่ยนต์สามารถเคล่ือนท่ีไปยงัชัน้ใส่ยาในระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา โดยท่ีไม่เกิดการ
ชนหรือก่อความเสียหายแก่บรรจภุณัฑ์  

การออกแบบชัน้ใส่ยาในระบบนัน้ ออกแบบโดยใช้โครงสร้างอลูมิเนียมซึ่งมีลกัษณะเบาและแข็งแรง 
สามารถถอดประกอบได้สะดวก รวมถึงได้มีการติดล้อเพ่ือให้สามารถขนย้ายได้สะดวก ลกัษณะของช่องในชัน้
ใสย่ามี 2 ลกัษณะคือ ช่องใส่ยาส าหรับบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่จะมีรูปร่างเป็นทรงส่ีเหล่ียมผืนผ้า และช่องใส่ยา
ส าหรับบรรจุภัณฑ์ขนาดเล็กจะมีรูปร่างเป็นทรงส่ีเหล่ียมจัตรัุส โดยความลึกของช่องในชัน้ใส่ยาขึน้กับขนาด
ความสงูของกลอ่งทัง้ 2 ขนาดนัน้และยงัมีการเผ่ือของระยะตรวจจบัของตัวรับรู้รวมไปถึงแผงกัน้บรรจภุณัฑ์บน
ชัน้ใสย่าเพ่ือป้องกนัการหลน่ของบรรจภุณัฑ์บนชัน้ใส่ยา 
 โครงสร้างและจ านวนช่องใส่ยาเป็นสิ่งส าคญัท่ีต้องตระหนกั ดงันัน้จึง ถูกก าหนดโดยหลกัสถิติ จาก

ข้อมูลย้อยหลัง ท่ีถูกเก็บมาตลอด 5 เดือน พบว่าปริมาณการต้องการยาโดยเฉล่ีย 855 หน่วย/วัน โดยยาท่ี

ส าคัญและมีพลวัติในการน าเข้าและเบิกจ่ายออก มีอยู่ทัง้สิน้ 18 ตวัยาท่ีเด่นชัด ซึ่งเหมาะส าหรับและถูก

คดัเลือกน ามาเป็นต้นแบบเพ่ือสร้างต้นแบบหลกัการท างานของระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา  

 ด้วยผลการวิเคราะห์ทางหลกัสถิต ิประกอบกบัความถ่ีในการเบิกใช้ยา นอกจากนีย้งัส าคญัในเร่ืองของ
ขนาดและน า้หนกัซึง่เป็นข้อจ ากดัของของแขนหุน่ยนต์อสุาหกรรม ท าให้การออกแบบและจ านวนช่องของชัน้ใส่
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ยาอจัฉริยะฯ นัน้ถกูออกแบบมา ให้มีช่องเก็บ บรรจภุณัฑ์ขนาด A จ านวน 12 ช่อง และ บรรจุภณัฑ์ขนาด B 
จ านวน 16 ชอ่ง เพื่อเป็นต้นแบบในการคดัแยกและแจกจา่ยยา 
 โดยลกัษณะการวางของชัน้ใส่ยาบรรจภุัณฑ์ขนาดA จะวางอยู่ ทางซ้ายของแขนหุ่นยนต์ 1 ชุด และ
ทางขวาของแขนหุ่นยนต์ 1 ชดุ แตล่ะชดุประกอบด้วยช่องใส่บรรจภุณัฑ์ขนาด A 6 ช่อง รวมทัง้ระบบ สามารถ
เก็บบรรจภุณัฑ์ A ได้ 12 กล่อง ในขณะท่ีชัน้ใส่ยาบรรจภุณัฑ์B อยู่ด้านหน้า และมีช่องใส่ยาทัง้สิน้รวม 16 ช่อง 
ทัง้นี ้เน่ืองจาก ยาท่ีมีการเบกิจา่ยมากสดุ จะถกูบรรจไุว้ในบรรจภุณัฑ์ A จงึไมจ่ าเป็นต้องมีพืน้ท่ีจดัเก็บมาก  
  

4.4.2 การตรวจสอบการมีอยู่ของบรรจุภัณฑ์ด้วยตัวรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดประเภทดจิิตัล 
 เน่ืองจากการออกแบบชัน้ใสย่าข้างต้นได้มีการเผ่ือระยะส าหรับการตรวจสอบท าให้ไม่มีความจ าเป็นใน
การใช้ตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดแบบเดียวกบัท่ีใช้ในสายพานล าเลียง ตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดประเภทดิจิตลันัน้
บอกค่าการมีอยู่ของบรรจุภัณฑ์โดยเม่ือมีวัตถุมาอยู่ในระยะตรวจสอบ สญัญาณดิจิตลัจะถูกส่งไปยังระบบ
ควบคมุหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา ทัง้นีใ้นลกัษณะข้อมลูขาเข้าท่ีมีปริมาณมาก ในท่ีนีข้ึน้กบัปริมาณช่อง
ในชัน้ใส่ยา จึงได้มีการออกแบบโดยใช้ตวัรวบรวมข้อมูลขาเข้าสู่ช่องเด่ียวแทนการใช้จ านวนช่องของระบบ
ประมวลผลหลายชอ่งซึง่จะประหยดัและจดัการได้ง่าย  
 

4.4.3 การออกแบบบรรจุภัณฑ์เพื่อใช้ในงานระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 บรรจุภัณฑ์ท่ีถูกออกแบบเพ่ือใช้ในระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา มีหน้าท่ีหลักเป็นตวับรรจุ
ขนสง่ยาในระบบ โดยจะเร่ิมต้นเก็บยาเข้าบรรจภุณัฑ์ ตัง้แตก่ารลงทะเบียนยาจนกระทัง้ถึงการแจกจ่ายยาไปยงั
แผนกตา่งๆ ของโรงพยาบาล  

ในการออกแบบบรรจุภัณฑ์ยานัน้ ได้ถูกวิเคราะห์แบ่งเป็น 2 ประเภทคือ ขนาดเล็ก และขนาดใหญ่ 
ตามข้อมลูหลงัจากวิเคราะห์ บนพืน้ฐานข้อมลูการใช้ยาย้อนหลงัของศนูย์การแพทย์กาญจนาฯ 5 เดือน พบว่า 
สถิติการใช้ยามีคา่เป็นนยัส าคญัตอ่ยาชนิดใดชนิดหนึ่ง หมายถึง มียาอยู่เพียง 18 ตวั ท่ีพบว่า มีความถ่ีในการ
เบกิจา่ยออกจากคลงัยาจ านวนมาก เม่ือเปรียบเทียบกยัคา่เฉล่ียของการเบิกจ่ายยาทัง้หมด ตามภาพประกอบ
ท่ี 4.4.3 
รายช่ือ ยาท่ีมีการเบกิจา่ยออกจากคลงัยา สงูสดู 18 อนัดบัได้แก่  

1. Cozaar 100 mg (Losartan) 
2. Cozaar 50 mg (Losartan) 
3. Neurontin 300 mg (Gabapentin) 
4. Alpha D3 capsule 0.25 mcg (Alfacalcidol) 
5. Lipitor 40 mg (Atorvastatin calcium) 
6. Ceftrex Inj 1 gm iv (Ceftriaxone) 
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7. Norvasc 5 mg (Amlodipine besylate) 
8. Cavumox tablet 1 gm (Amoxycillin+Clavulanic Acid) 
9. Minidiab Tab 5 Mg (Glipizide) 
10. Tears Naturale Free 32's (Hydroxypropylmethylcellulose + Dextran) 
11. Senokot 7.5 mg (Sennosides A,B) 
12. Metformin Hydrochloride Tablets 500 mg (Metformin) 
13. Fluimucil A 600 (Acetylcysteine) 
14. Cardura XL 4 mg (Doxazosin mesylate) 
15.  Urea cream 10 % 30 gm (Urea) 
16. Triamcinolone Cream 0.1%w/w  15 g (Triamcinolone) 
17. Elomet 0.1% 15 gm (Mometasone furoate) 
18. Cefazol 1 g (Cefazolin sodium) 

 

          
ภาพประกอบที่ 4.4.3: สถิตยิาท่ีมีการเบิกจา่ยสงูสดุ 18 อนัดบั 

 

จากผลการวิเคราะห์พบว่า ขนาดท่ีเหมาะสมของบรรภัณฑ์ ควรจะมีขนาดไม่ต ่ากว่า 18 x 17 x 25                
ลกูบาศ์กเซนติเมตร ซึ่งตอ่มาถูกเรียกว่า บรรจภุัณฑ์ขนาด  A ในขณะท่ี บรรจภุณัฑ์ขนาด B ซึ่งมีขนาดเป็น 
คร่ึงหนึง่ของบรรจภุณัฑ์ขนาด A โดยใช้หลกัสถิติการเบิกจ่ายยาข้างต้นมาเป็นเกณฑ์พิจารณา  ถกูออกแบบมา
เพ่ือจดุประสงค์บรรจยุาท่ีมีขนาดเล็ก แตม่ลูคา่สงู อาทิ ยาฉีด ท่ีมาในรูปของหนว่ยแอมป์ เป็นต้น  

นอกจากนีแ้ล้วบรรจภุณัฑ์ทัง้สองขนาด ทัง้ขนาด  A และ B จะเป็นตวัตอบโจทย์การจ าลองการท างาน
ของระบบฯ เพ่ือแสดงให้เห็นว่า ระบบดังกล่าวนี ้สามารถจัดเก็บขนาดของบรรจุภัณฑ์ท่ีหลากหลายและ
แตกตา่ง  
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เม่ือกล่าวถึงเกณฑ์การคดัเลือก ความเหมาะสมของการเลือกยาแต่ละตวั หรือ แตล่ะชนิดเข้าบรรจใุน
บรรจภุณัฑ์ นัน้ ขึน้อยูก่บัหลายปัจจยั อาทิ บริมาณความต้องการของการจดัเก็บ ตลอดจนความต้องการในการ
ส ารองยาในคลงัยา ปัจจยัทางด้านขนาด ความกว้าง-ยาว-สูง ของบรรจุภัณฑ์เดิม มูลค่าและความส าคญัใน
การจดัเก็บ นอกจากนีย้งัมีปัจจยัภายนอกอ่ืนๆท่ีแตกตา่งไปแตล่ะตวัยา  

แม้ว่าตวัยาแต่ละตวัยาจะถูกจัดเก็บในบรรจุภัณฑ์ท่ีแตกต่างกัน แต่ระบบยังเปิดช่องว่าง ให้ผู้ ดูแล
ระบบซึง่เป็นหวัหน้าเภสชักร สามารถแก้ไข และเปล่ียนแปลงรายการตามความเหมาะสม 

ลกัษณะพิเศษของบรรจภุณัฑ์คือการมีส่วนท่ีย่ืนออกมาเป็นรูปทรงส่ีเหล่ียม ดงัภาพประกอบท่ี 4.  4. 4
ซึ่งจะเข้าไปประกบกับรางบงัคบัทิศทางได้พอดีท าให้สามารถหยุดการเคล่ือนท่ีบรรจุภัณฑ์ได้ทัง้ท่ีสายพานยงั
เคล่ือนไหวอยู่รวมไปถึง บรรจุภัณฑ์ยงัสามารถหยุดในต าแหน่งและทิศทางเดิมในทุกครัง้ นอกจากนีเ้พ่ือให้
สามารถตรวจสอบได้มากขึน้จึงมีการแยกฝาและตวักล่องบรรจภุณัฑ์เพ่ือให้ตรวจสอบเพิ่มเติมได้อีกชัน้หนึ่งซึ่ง
จะกลา่วไปในหวัข้อ 4.2  

 

 
ภาพประกอบที่ 4.4.4: ลกัษณะบรรจภุณัฑ์ในระบบ 2 ประเภทโดยแบง่เป็นบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่ และขนาดเล็ก 

Size A: วงใน 20.5 x 27 x 10 , วงนอก29 x 21.7 x 11.4 cm3(กลอ่งเปลา่หนกั 500 กรัม) 

Size B: วงใน 11.5x 11.5 x 4.5, วงนอก 13.5 x 13.5 x 5.5 cm3 (กลอ่งน า้หนกัรวม 110 กรัม) 

โดยรวมแล้ว การออกแบบบรรจภุณัฑ์ ใช้ข้อมลูจากหลกัสถิต ิ การใช้ยาในรอบ 5 เดือนย้อนหลงัเป็น

ส าคญั รวมกบัการวิเคราะห์ขอบเขตความสามารถหุน่ยนต์ซึง่เป็นเกณฑ์หลกัส าคญั ในการพิจารณาอีกอยา่ง

หนึง่ เพราะแขนหุน่ยนต์ Motoman Hp-3 มีความสามารถในการหยิบจบัสงูสดุไมเ่กิน 3 กิโลกรัม ด้วยเหตผุลนี ้

การเลือกใช้ยาทัง้หมดเพ่ือเป็นต้นแบบจงึถกูจ ากดัไปด้วย  

4.5 ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา 
องค์ประกอบส าคญัของระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยา คือ แขนกลหุน่ยนต์ ซึง่เป็นหนึง่ในระบบยอ่ยท่ีมี

ความส าคญัตอ่การขนสง่บรรจภุณัฑ์ไปยงัชัน้ใสย่า หรือ ขนสง่บรรจภุณัฑ์ไปยงัเจ้าหน้าท่ีเพ่ือสง่ตอ่ไปสูแ่ผนก
ตา่งๆในโรงพยาบาล 

 ทัง้นี ้แขนกลหุ่นยนต์เพ่ือการแจกจ่ายยาตามภาพประกอบท่ี 4.5.1 ถูกน ามาใช้ร่วมกับกับตวัรับรู้อีก
จ านวนหนึ่ง นอกจากนีร้ะบบยังถูกออกแบบให้สามารถเช่ือมต่อ แลกเปล่ียนข้อมูล กับฐานข้อมูลของ
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โรงพยาบาลตลอดเวลาได้อีกด้วย ดงันัน้ จึงจะเป็นการสร้างโครงเครือข่ายการขนส่งท่ีมีประสิทธิภาพ เท่ียงตรง 
และ แมน่ย า   

 
ภาพประกอบที่ 4.5.1: แขนกลหุน่ยนต์ในงานคดัแยกและแจกจา่ยยา 

 
 

ส่วนต่อจากการล าเลียงด้วยสายพานคือการน าบรรจุภัณฑ์ยาขึน้สู่ชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ จากการ
เปรียบเทียบการใช้งานหุ่นยนต์ในแบบต่างๆ ในโครงการท่ีจดัท าขึน้มานีจ้ึงได้เลือกใช้แขนกลหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี
อิสระประเภทข้อตอ่(Articulated Joint) ซึ่งมีพืน้ท่ีการท างานของหุ่นยนต์ขนาดใหญ่เหมาะแก่การเคล่ือนท่ีเพ่ือ
เก็บบรรจุภัณฑ์ในชัน้ใส่ยาท่ีออกแบบมาเฉพาะเพ่ือเพิ่มความจุในการเก็บบรรจุภัณฑ์ นอกจากนีเ้พ่ือให้การ
ท างานของแขนกลหุน่ยนต์เป็นไปแบบอตัโนมตัิจึงได้มีการดดัแปลงเพิ่มเติมในส่วนของการตรวจสอบของบรรจุ
ภณัฑ์ด้วยรหสัข้อมลูเชิงเส้น รวมไปถึงการพมันาในส่วนของมือหยิบจบัวตัถซุึ่งเป็นส่วนส าคญัในการน าบรรจุ
ภณัฑ์เข้าสูช่ัน้ใสย่า 

 
4.5.1 หน้าที่และล าดับการท างานของแขนกลหุ่นยนต์ 
การท างานของแขนกลหุ่นยนต์ถูกแสดงจะต้องมีความสามารถในการหยิบ เก็บ  เคล่ือนย้าย บรรจุ

ภณัฑ์ ได้อยา่งถกูต้องเหมาะสม โดยล าดบัการท างานจะเป็นขัน้ตอนโดยสงัเขปดงัตอ่ไปนี ้
(1) ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา จะต้องรองรับและสามารถเก็บข้อมลูผู้ เข้าใช้ ตลอดจนการแก้ไขข้อมูล

ต่างๆ ในขณะท่ีท าการแจกจ่ายยา เน่ืองจากระบบจะต้องถูกเช่ือมต่อกับฐานข้อมูลของระบบ
สารสนเทศและเช่ือมตอ่กบัโปรแกรมการควบคมุแขนกลหุ่นยนต์  

(2) ในขัน้ตอนการน าบรรจุภัณฑ์เข้าชัน้ใส่ยา บรรจุภณัฑ์จะต้องถูกล าเลียงเข้าสู่สายพานล าเลียงขา
เข้า  อย่างอัตโนมัติด้วยตัวรับรู้ท่ีถูกติดตัง้ไว้ท่ีปลายด้านหนึ่งของสายพานล าเลียงขาเข้า ทัง้นี ้
สายพานล าเลียงขาเข้า จะหยดุเม่ือบรรจภุณัฑ์อยู่ท่ีปลายสดุของสายพานล าเลียง อนัเน่ืองมาจาก
ตวัรับรู้อินฟราเรดท่ีถกูตดิตัง้ไว้  

(3) เม่ือสายพานล าเลียงขาเข้าหยุดและมีการส่งสัญญาณเข้าสู่ระบบสารสนเทศควบคุม แขนกล
หุ่นยนต์จะถูกสั่งให้เคล่ือนอย่างอตัโนมตัิมายงัจุดบริเวณเหนือบรรจุภัณฑ์เพ่ือท่ีท าการตวจสอบ
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รหสัข้อมูลเชิงเส้นก่อนน าขึน้สู่ชัน้ใส่ยา  โดยท่ีปลายของแขนกลหุ่นยนต์จะถูกติดตัง้ด้วย ตวัอ่าน
รหสัข้อมลูเชิงเส้นแบบไร้สายซึง่มีน า้หนกัเบาท าให้ไมเ่ป็นภาระเพิ่มขึน้ในการเก็บบรรจภุณัฑ์ยา 

(4) ตวัอ่านรหสัข้อมูลเชิงเส้นจะอ่านรหสัข้อมลูเชิงเส้นบนฝากล่อง แล้วส่งข้อมูลดงักล่าวไปยงัระบบ
สารสนเทศ เพ่ือแจ้งให้ทราบว่า บรรจภุณัฑ์ดงักล่าวมาถึง ณ จดุปลายอีกทัง้ยงัเป็นการบอกข้อมลู
บรรจภุณัฑ์วา่เป็นบรรจภุณัฑ์ขนาดใดเพ่ือให้ระบบควบคมุสารสนเทศตดัสินใจและเลือกช่องใส่ยา
ได้อยา่งถกูต้อง แล้วจงึพร้อมท่ีจะให้มือหยิบจบับนแขนกลหุน่ยนต์หยิบ  

(5) แขนกลหุ่นยนต์และมือหยิบจบับรรจุภณัฑ์ จะถกูเปิดการท างานโดยเปิดการท างานของระบบท่อ
ลมเพ่ือหยิบบรรจภุณัฑ์ด้วยวิธีการดดูด้วยลม 

(6) แขนกลหุ่นยนต์จบับรรจภุณัฑ์พร้อมเคล่ือนย้านบรรจภุณัฑ์เข้าสู่ชัน้ใส่ยาอย่างอตัโนมตัิตามช่องท่ี
ถกูก าหนดจากระบบสารสนเทศตามภาพประกอบท่ี 4.5.2 
 

 
ภาพประกอบที่ 4.5.2: แขนกลหุน่ยนต์ก าลงัเคล่ือนบรรจภุณัฑ์ไปสูช่ัน้ใสย่า 

 
ในขณะเดียวกันการเรียกบรรจุภัณฑ์ของแผนกคลังยาสามารถท าได้โดยอัตโนมัติผ่านทางระบบ

สารสนเทศควบคมุ โดยหน้าท่ีของระบบแจกจา่ยยามีหน้าท่ีและขัน้ตอนดงัตอ่ไปนี ้
(1) เม่ือมีค าสัง่ยาเข้ามายงัแผนกคลงัยา เพ่ือขอเบกิจา่ยยา เภสชักรประจ าคลงัยาจะอนมุตัิรายการ เพ่ือส่ง

ค าสัง่ไปยงัระบบหุน่ยนต์แจกจา่ย  
(2) เม่ือระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายได้รับค าสัง่ จากระบบสารสนเทศควบคมุแขนกลหุ่นยนต์จะสั่งให้แขนกล

หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีจากต าแหน่งใดๆ ไปยัง ต าแหน่งของบรรจุภัณฑ์ดังกล่าว ซึ่งในกรณีท่ีบรรจุภัณฑ์
ดงักลา่วไมมี่อยูใ่นระบบสารสนเทศควบคมุ  

(3) เม่ือแขนกลหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งของบรรจุภัณฑ์ดงักล่าวแล้ว แขนกลหุ่นยนต์ จะอ่าน รหสั
ข้อมูลเชิงเส้นซึ่งถูกติดไว้บนฝาหรือก้นกล่องของบรรจุภัณฑ์ ในกรณีท่ีหัวอ่านรหัสข้อมูลเชิงเส้นไม่
สามารถอ่านรหัสข้อมูลได้ โปรแกรมควบคุมแขนกลหุ่นยนต์จะสัง่ให้ปลายแขนกลหุ่นยนต์หมุนเพ่ือ
ค้นหารหสัข้อมลูเชิงเส้นดงักลา่ว 
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(4) เม่ือแขนกลหุ่นยนต์อ่านรหสัข้อมูลเชิงเส้นแล้วพบว่าถูกต้อง ระบบตวัหยิบจบัชิน้งานจะท างานพร้อม
กับโปรแกรมควบคุมแขนหุ่นยนต์จะสั่งให้แขนกลเคล่ือนท่ีไปยงับรรจุภัณฑ์ เพ่ือหยิบจับบรรจุภัณฑ์
ดงักลา่ว เพ่ือย้ายไปวาง ณ ต าแหนง่ของสายพานล าเลียงขาออก  

(5) ณ จดุเร่ิมต้นของสายพานล าเลียงขาออก จะมีตวัรับรู้ซึ่งถูกติดตัง้ไว้ เม่ือมีบรรจภุัณฑ์มา ณ ต าแหน่ง
ดงักลา่ว สายพานล าเลียงจะเคล่ือนท่ีเพ่ือน าบรรจภุณัฑ์ไปสง่ ณ ปลายสดุของสายพานล าเลียง  

(6) ณ ปลายสุดของสายพานล าเลียงจะมีกล่องพกับรรจุภัณฑ์ชั่วคราวเพ่ือรองรับบรรจุภัณฑ์ส าหรับรอ
เจ้าหน้าท่ีมาตรวจรับตอ่ไป  
ซึ่งการท างานดงักล่าวจะมีลักษณะคล้ายคลึงกับการท างานของพนักงานในแผนกคลังยา เพียงแต่

ระบบจะท างานโดยอตัโนมตั ิโดยปราศจากการควบคมุ นอกจากนีย้งัสามารถท างานได้อย่างตอ่เน่ืองเพ่ือสร้าง
ให้งานส าเร็จและลลุว่งไปได้ด้วยดี  

หากกล่าวโดยองค์รวมเพ่ือให้เห็นภาพใหญ่แล้วนัน้ หน้าท่ีส าคญัของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา จะเป็น
ตัวปฎิบัติการซึ่งจะรับข้อมูลจากผู้ ใช้ซึ่งจะเป็นเภสัช หรือ เจ้าหน้าท่ีท่ีมีความรับผิดชอบต่อระบบ แล้วจึง
ด าเนินการเพ่ือหยิบจบับรรจภุณัฑ์ เพ่ือน าเข้าคลงัยา หรือ เพ่ือน าออกคลงัยา เป็นต้น  

นอกจากนี ้ระบบยงัมีการน าหลกัการท่ีส าคญัทางโลจิสตกิส์ท่ีส าคญั เข้ามาใช้ นัน่คือ  
FIFO (First In First Out) ซึง่หมายถึง สินค้าใดก็ตามท่ีเข้าคลงัสินค้าก่อนก็หมนุเวียนออกไปก่อน เพ่ือ

ลดความเส่ือมจากการจดัเก็บเป็นเวลานาน โดยในกรณีนีไ้มค่วรน ามาใช้กบัระบบการเบกิจ่ายยาของคลงัยา   
FEFO (First Expire date Frirst Out) ซึ่งหมายถึง สินค้าใดท่ีก็ตามจะหมดอายกุ่อน จ่ายออกไปก่อน 

เพ่ือลดความเสียหายจากสินค้าหมดอายแุละไมเ่กิดการสญูเสีย ซึง่เหมาะกบัการบริหารจดัการคลงัยาเป็นท่ีสดุ 
ตามท่ีได้กล่าวไว้แล้ว สิ่งท่ีส าคญัท่ีสุดของขัน้ตอนการการจ่ายยาในโรงพยาบาล นัน่คือ วนัผลิต และ

วนัหมด อาย ุดงันัน้ ระบบจงึต้องจดัการและค านึงถึงการเบิกจ่ายยาตามวนัหมดอายเุป็นส าคญั โดยในขัน้ตอน
การบรรจุยาเข้าสู่บรรจุภณัฑ์ จะมีขัน้ตอนย่อยท่ีพนกังานจะต้องกรอกวนัหมดอายขุองยาตวัดงักล่าวก่อนท่ีจะ
ปิดบรรจภุณัฑ์ เพ่ือน าสง่ไปยงัสายพานล าเลียงและระบบตอ่ไป  

การกรอกวนัหมดอายุหรือวนัผลิตนัน้ จะเป็นหวัใจส าคญัของการเรียกเบิกจ่ายยาเน่ืองจาก หากผู้ ใช้
เรียกเบกิจา่ยยาตวัใดตวัหนึ่ง วึ่งยาตวัดงักล่าวมีมากกว่า 2 บรรจภุณัฑ์ ระบบจะท าการค านวนและคดัเลือกยา
ท่ีมีระยะเวลาวนัหมดอายเุหลือน้อยท่ีสดุ  
 ส าหรับการจดัการของคงคลงั หรือสินค้ายาท่ีเข้ามามากเกินการบริหารจดัการ เป็นเร่ืองท่ีได้ค านึงไว้
แล้ว เพราะด้วยระบบท่ีเป็นระบบต้นแบบ การคดัเลือกตวัยา ให้เหมาะสมตอ่การท างาน อีกทัง้ยงัคดัเลือกตวัยา
ท่ีมีความถ่ีในการเรียกใช้สงู ความสมัพนัธ์ระหวา่งความถ่ีและปริมาณการเรียกใช้ จงึสมดลุ 
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4.5.2 ส่วนประกอบของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา 
ดงัท่ีได้กลา่วมาข้างต้นแล้ว ขัน้ตอนและหน้าท่ีของระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาถกูพฒันาและปรับปรุงเพ่ือ

ช่วยและเสริมการท างานของพนักงานและองค์กร ในการลดระยะเวลาส าหรับการจัดเก็บ เพิ่มความถูกต้อง
แม่นย าส าหรับการท างาน นอกจากนีย้งัช่วยลดภาระงานท่ีไม่จ าเป็น สร้างระบบ-ระเบียบ ส าหรับแผนกหรือ
องค์กร  

ด้วยความส าคญัและความซบัซ้อนของระบบ ตลอดจนการท างานท่ีต้องมีส่วนเก่ียวข้องทัง้ส่วนของการ
ออกแบบ การตดิตัง้ การเขียนโปรแกรมควบคมุหุน่ยนต์ และอ่ืนๆ ดงันัน้ ส่วนประกอบของระบบจึงมีควาส าคญั
ไมน้่อยไปกวา่ ความสามารถโดยรวมของระบบ  

สว่นประกอบของระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยา และองค์ประกอบท่ีก่ียวข้องมีดงัตอ่ไปนี ้ 
(1) แขนกลหุ่นยนต์อุตสาหกรรม: แขนกลหุ่นยนต์อุตสาหรรมตามภาพประกอบท่ี 4.5.3 ดงักล่าวนี ้

สามารถเคล่ือนท่ีได้ 6 องศาอิสระ ดงันัน้ จึงมีพืน้ท่ีการท างานในลกัษณะเป็นทรงกลมและขนาดใหญ่ ซึ่งโดย
พืน้ฐานแล้วแขนกลหุ่นยนต์อุตสาหรรมประเภทนี ้มีความเท่ียงตรงสูง และสามารถควบคุมการท างานบน
พืน้ฐานโปรแกรมท่ีสามารถแก้ไขให้เหมาะสมกบัข้อจ ากดัตา่งๆได้ โดยแขนกลหุ่นยนต์ดงักล่าวถูกควบคมุด้วย
โปรแกรม VISUAL BASCIC 6 

 
ภาพประกอบที่ 4.5.3: แขนกลหุน่ยนต์ 

 
(2) ตวัหยิบจบับรรจุภัณฑ์: เน่ืองจากการท างานท่ีมีความจ าเพาะเจาะจงการออกแบบตวัหยิบจับ

ชิน้งาน เพ่ือให้เหมาะสมกับงานประเภทดงักล่าวนีจ้ึงได้ถกูสร้างขึน้บนพืน้ฐานของหลกัทางวิศวกรรม โดยอิง
ทฤษฎีความสมดลุและความเหมาะสมในเชิงการใช้งาน ด้วยระบบการหยิบจบับรรจภุณัฑ์เราใช้ระบบท่อลม ซึ่ง
มีความว่องไว ติดตัง้ง่าย โดยการออกแบบตวัจบัจึงต้องมีการปรับปรุงให้สามารถเข้ากบัระบบดงักล่าวเพ่ือให้
สามารถหยิบบรรจภุณัฑ์ซึง่มีขนาดตา่งกนั  

ตวัหยิบจับชิน้งานจะประกอบไปด้วย ส่วน นัน้คือ ส่วนหัวดูดชิน้งาน ส่วนรางเล่ือนสไลด์ ส่วนปรับ
สมดลุของบรรจภุัณฑ์เป็นต้น ทัง้นีส้่วนหวัดดูชิน้งานถกูออกแบบให้สมัผสักบัชิน้งานตามภาพประกอบท่ี 4.5.4 
จงึมีการออกแบบให้บรรจภุณัฑ์หยดุอยูต่รงกบับริเวณปลายแขนกลหุ่นยนต์ขณะหยิบจบัชิน้งาน  ในขณะท่ีส่วน
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เล่ือนสไลด์เพ่ือปรับความสูงต ่าตามขนาดของบรรจุภัณฑ์จึงถูกเพิ่มเข้ามาในการออกแบบเพ่ือป้องกันไม่ให้
ท่าทางของบรรจภุัณฑ์ท่ีถูกหยิบจบัมีความเป็นของแข็งเกร็ง ทัง้นีปั้ญหาท่ีบรรจภุัณฑ์เสียสมดลุเน่ืองจากส่วน
ใหญ่รบบทอ่ลมมกัมีการใช้สว่นประกอบเป็นยางซึง่ไมไ่ด้เป็นวตัถแุข็งเกรง จงึจ าเป็นตอ่การปรับสมดลุของบรรจุ
ภณัฑ์  

 
ภาพประกอบที่ 4.5.4: แบบจ าลองสว่นปลายแขนหุน่ยนต์ส าหรับจบั-วางวตัถดุ้วยระบบลม 

 
อปุกรณ์นีอ้อกแบบเฉพาะส าหรับการติดตัง้ในหุ่นยนต์ Motoman รุ่น HP3 ในส่วนของเคร่ืองมือท่ีใช้ใน

การจบั-วางกล่องบรรจยุาท่ีถกูติดตัง้อยู่ส่วนปลายแขนหุ่นยนต์นัน้มีระบบการท างานท่ีใช้ระบบท่อลมเป็นหลกั
ในการจบั-วางกล่องบรรจุยา โดยการออกแบบส่วนปลายนีค้ านึงถึงระยะท่ีเหมาะสมส าหรับกล่องบรรจุยาท่ี
จดัเตรียมไว้  

อุปกรณ์ระบบท่อลมถูกน ามาใช้ในการหยิบจับชิน้งานซึ่งระบบนึเ้ป็นระบบท่ีสะอาดและบ ารุงรักษา
น้อย ส่วนปลายแขนหุ่นยนต์จะมีระบบป้องกันการกระแทกของปลายแขนหุ่นยนต์ตามภาพประกอบท่ี 4.5.5 
โดยหวัดดูลมจะต่อกับสปริงท่ีมีระยะหดตวั 3 เซนติเมตร เพ่ือความปลอดภยัของแขนหุ่นยนต์อนัจะเกิดความ
เสียหายหากท างานผิดพลาด โดยการเคล่ือนท่ีของแนวสปริงจะเป็นไปในแนวเส้นตรงท่ีมีรางสไลด์ขนานข้างทัง้
สองข้างเป็นตวัน าทางในการเคล่ือนท่ีของหวัดดูลมท่ีปลายแขนหุน่ยนต์   
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ภาพประกอบที่ 4.5.5: แสดงต าแหนง่ของสว่นปลายแขนหุน่ยนตขณะสปริงหดตวัมากท่ีสดุ (ก) 

และแสดงต าแหนง่ของสว่นปลายแขนหุน่ยนต์ขณะสปริงยืดตวัมากท่ีสดุ(ข) 
 

ในการใช้หัวดูดลมเพียงตัวเดียวจะเกิดปัญหาในเร่ืองของความสมดุล หากมีการยกกล่องท่ีมีการ
เคล่ือนท่ีมากกวา่แนวดิง่หรือการผสมกนัระหว่างการเคล่ือนท่ีในแบบการเล่ือนและการหมนุร่วมกนั ซึ่งจะท าให้
หวัดูดลมท่ีท าจากวัสดุท่ีมีความยืดหยุ่นนัน้ให้ตวั ท าให้เกิดการเปล่ียนรูปทรงของหัวดูดลมซึ่งจะก่อนให้เกิด
ปัญหาในการจดักล่องบรรจุยาเข้าใส่ในคลงัยาไม่ได้หรืออาจจะก่อให้เกิดการหล่นของกล่องบรรจุยากับส่วน
ปลายของหุ่นยนต์เน่ืองจากน า้หนกัของกล่องท่ีท าให้พืน้ท่ีสมัผสัของแป้นบนกล่องไม่สมัผสัพอดีกบัส่วนปลาย
แขนหุน่ยนต์ได้ ซึง่สามารถเพิ่มเตมิแผน่เหล็กแบนขนาดเล็ก 4 แผน่ท่ีสามารถช่วยประคองการเปล่ียนรูปของหวั
ดดูลมให้อยูใ่นสภาวะคงท่ีแม้วา่เกิดการเคล่ือนท่ีในหลายรูปแบบได้ตามภาพประกอบท่ี 4.5.6 

 
ภาพประกอบที่ 4.5.6: แสดงสมดลุของแรงกระท าของหวัดดูลมและ 

กลอ่งบรรจภุณัฑ์ยาในการเคล่ือนท่ีในทิศทางตา่งๆ 
 
การเคล่ือนท่ีของกล่องนัน้ถือเป็นส่วนหนึ่งของแขนกลหุ่นยนต์จึงเปรียบเสมือนกับต าแหน่งของปลาย

แขนหุ่นยนต์ท่ีติดกับกล่องบรรจุยาเป็นจุดหมุนของการเคล่ือนท่ี หากต้องการท่ีจะป้องกันการหมุนของกล่อง
บรรจยุาจะต้องท าการจ ากดัการเคล่ือนท่ีของกล่องบรรจยุาทัง้2 แนวแกนการเคล่ือนท่ี 

 (3) ตวัอ่านรหสัข้อมลูเชิงเส้น: ส่วนของข้อมลูของบรรจภุัณฑ์ก่อนเก็บเข้าสู่ชัน้ใส่ยานัน้ต้องมีตวัอ่าน
รหัสข้อมูลเชิงเส้นโดยในส่วนล าตัวของมือหยิบจับได้ออกแบบเผ่ือส าหรับติดตัง้ตัวอ่านข้อมูลเชิงเส้น ซึ่ง
ออกแบบให้ตวัอา่นมีมมุในการอา่นคา่นัน้ครอบครุมทัง้บรรจภุณัฑ์ขนาดเล็กและขนาดใหญ่ 
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(4) ระบบท่อลมในการหยิบบรรจุภัณฑ์: ในปัจจุบนัระบบลมหรือระบบท่อลมแพร่หลายในระบบ

อุตสาหกรรมอย่างมาก เน่ืองจากระบบท่ีใช้อุปกรณ์ระบบท่อลมนัน้ง่ายต่อการใช้งานและซ่อมบ ารุง มี
ความสามารถในการยกวตัถสุูงเม่ือเปรียบด้วยแรงท่ีสร้างเทียบกับน าหนกัของตวัอปุกรณ์ นอกจากนีแ้ล้วยงัมี
ราคาไมส่งูมากนกั นิยมน ามาใช้ในเคร่ืองจกัรอตัโนมตัแิละเคร่ืองจกัรกลท่ีทนัสมยั การน าระบบท่อลมมาใช้งาน
ทางด้านการแพทย์ เป็นอีกการใช้งานท่ีค่อนข้างเป็นท่ีนิยม นอกจากการใช้งานทางด้านการแพทย์แล้ว ระบบ
ลมดงักลา่วนี ้ยงัใช้ในอตุสาหกรรมการผลิต เน่ืองจากต้องการความรวดเร็วและแมน่ย า  

 
ข้อได้เปรียบส าหรับการน าระบบลมเข้ามาใช้ในงานดงักลา่วมีดงันี ้
(1) ระบบทนตอ่การระเบดิ ลมอดัไมมี่อนัตรายจากการระเบดิหรือตดิไฟ  
(2) ชดุอปุกรณ์ราคาไมส่งูมากนกัเม่ือเทียบกบัระบบอ่ืนๆ 
(3) ความรวดเร็วของระบบ ซึ่งขึน้อยู่กับปัจจยัดงัต่อไปนี ้ความเร็วของลูกสูบในการท างาน 1 ถึง 2 

เมตรตอ่วินาทีโดยหากเป็นลกูสบูแบบพิเศษสามารถให้ความเร็วในการท างานได้เพิ่มขึน้ 
(4) การสั่งงาน ระบบลมสามารถติดท่อลมในระยะทางไกลได้ นอกจากนีแ้ล้ว ลมอัดท่ีใช้ยังไม่ต้อง 

น ากลบั ผู้ ใช้สามารถปลอ่ยทิง้ออกสูบ่รรยากาศได้เลย  
(5) การเตรียมและการรักษาคอ่นข้างง่าย เราสามารถอดัเก็บไว้ในถงัลม เพ่ือน าไปใช้ได้อยา่งตอ่เน่ือง  
(6) การควบคมุความปลอดภยั อปุกรณ์ท่ีใช้กบัระบบลมอดัจะไม่เกิดการเสียหายจากการใช้งานท่ีเกิน

ก าลงั 
(7) การควบคมุอตัราความเร็วได้ง่าย โดยใช้วาล์วควบคมุอตัราการไหลของลมอดัควบคมุด้วยระบบ

ไฟฟ้า  
(8) การควบคมุความดนั ความดนัของระบบลมอดัท่ีต้องการ สามารถควบคมุได้ง่าย 
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4.6 บทสรุปย่อย 
 
 ส าหรับการท างานของระบบหุ่นยนต์คดัแยกแยะและแจกจ่ายยานัน้ประกอบไปด้วยระบบย่อยหลาย
สว่นซึง่มีในการท างานมีความสอดคล้องกนัโดยเร่ิมการท างานตัง้แต ่การลงทะเบียนยา การล าเลียงบรรจภุณัฑ์
โดยสายพานล าเลียงขาเข้าและขาออก ระบบชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา ระบบสารสนเทศ
ควบคมุการท างานของระบบ ทัง้หมดนีมี้การท างานเป็นระบบเพ่ือจดัเก็บบรรจุภณัฑ์และแจกจ่ายยาให้อย่าง
ถกูต้องแม่นย ารวมถึงการบง่บอกถึงข้อมลูสถานะของคลงัยาซึ่งจ าเป็นในการตอบสนองความต้องการในการ
เชิงโลจิสตกิส์ 

ระบบสายพานล าเลียงนัน้ได้ถกูพฒันาเพื่อท าการสง่ตอ่บรรจภุัณฑ์ท่ีลงทะเบียนแล้วเข้าสูช่ัน้ใสย่าเพ่ือ
จดัเก็บโดยใช้เป็นระบบอตัโนมตัซิึง่ท างานร่วมกบัอปุกรณ์ตรวจรับรู้ใช้แสงอินฟราเรด ในการควบคมุการท างาน
ระบบควบคมุสายพานโดยระบบสายพานล าเลียงนัน้ถกูแบง่ออกเป็น สว่นขาเข้าและขาออก โดยท าหน้าท่ี
แตกตา่งกนัโดยในสว่นสายพานล าเลียงขาเข้าจะมีลกัษณะพิเศษคือมีการออกแบบรางบงัคบัทิศทางเพื่อให้การ
หยิบเก็บบรรจภุณัฑ์ของแขนกลหุน่ยนต์มีความแมน่ย าขึน้และง่ายตอ่การจดัการ 
 นอกจากนีร้ะบบชัน้ใสย่าอจัฉริยะถกูพฒันาขึน้มาเพ่ือใช้บอกเก็บบรรจภุัณฑ์และยงับอกสถานะ
ต าแหนง่ท่ีอยู่บนชัน้ใสย่ารวมถึงการบอกช่องท่ีสามารถบรรจสุว่นของบรรจภุณัฑ์ให้กบับรรจภุณัฑ์ตอ่ไปได้ โดย
ระบบตรวจสอบอจัฉริยะนัน้อาศยัการท างานของตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดแบบดจิิตลัในการตรวจสอบการมีอยู่
ของบรรจภุณัฑ์ ทัง้นีใ้นสว่นผู้พฒันาได้ออกแบบแผนวงจรรวบรวมข้อมูลขาเข้าสูข่าเดียวเพ่ือให้ประหยดัการใช้
ระบบประมวลผลขนาดเล็กเพิ่ม และยงัสามารถจดัการได้ง่าย ทัง้นีก้ารออกแบบชัน้ใสย่านัน้ได้ค านงึการใช้
พืน้ท่ีการท างานอย่างมีประสิทธิภาพสงูสดุโดยอ้างอิงจากพืน้ท่ีการท างานของแขนกลหุน่ยนต์ท่ีมีลกัษณะเป็น
ทรงกลม 

ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายามีส่วนส าคญัในการเก็บและจ่ายยาของบรรจุภัณฑ์ในระบบ เน่ืองจากการใช้
แขนกลหุน่ยนต์อตุสาหกรรมให้ความสามารถเร่ืองของความแม่นย า จึงสามารถออกแบบชัน้ใส่ยาและใช้ชัน้ใส่
ยาได้อยา่งมีประสิทธิภาพ ในสว่นปลายของแขนกลนัน้ได้มีการประดิษฐ์ส่วนของมือจบัเพ่ือให้สามารถเก็บวตัถุ
ได้โดยการหยิบจับบรรจุภัณฑ์นัน้อาศยัหลักการท างานของระบบท่อลม ซึ่งมีขนาดเบาและท างานท่ีมีอัตรา
น า้หนกัตอ่แรงท่ีได้สงู รวมไปถึงระบบควบคมุท่ีมีการสัง่งานของแขนกลหุ่นยนต์ไปพร้อมกบัระบบควบคมุการ
คดัแยกและแจกจา่ยยา 

ส าหรับหัวใจหลักในการท างานของระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยานัน้คือในส่วนของระบบ
สารสนเทศเพ่ือควบคมุการท างานของระบบทัง้หมด โดยระบบสารสนเทศนีจ้ะท าหน้าท่ีหลกัในการตรวจสอบ 
จดัการข้อมลูและในเร่ืองของการควบคมุการท างานขอแตล่ะสว่นของระบบให้ราบร่ืน นอกจากนีก้ารท างานของ
ระบบสารสนเทศยังสามารถตรวจสอบ ลักษณะยาท่ีอยู่ในคลังท่ีสามารถบอกข้อมูลส าคัญอ่ืนๆได้เช่น วัน
หมดอาย ุปริมาณ เป็นต้น 
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บทที่ 5  
การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์ฯ 
 
5.1 ภาพรวมการสาธิตระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 
          เม่ือกลา่วถึง ระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยาโดยเฉพาะด้านการท างาน จะเร่ิมด้วยขัน้ตอนการอ่าน
รหสัข้อมูลเชิงเส้น จากยาท่ีจดัซือ้มา เพ่ือเก็บข้อมูลยาเข้าสู่ระบบและคดัเลือกบรรจุภัณฑ์ท่ีเหมาะสมในการ
บรรจยุาชนิดนัน้ ตามท่ีได้ถกูระบแุละจดัแยกไว้ในฐานข้อมลูแล้ว 
          ขัน้ตอนต่อมา สินค้ายาจะถูกบรรจุลงในบรรจุภัณฑ์ (ขนาด A หรือ B) ซึ่ง การคดัเลือกว่ายาชนิด
ดงักลา่วจะถกูบรรจอุยูใ่นบรรจภุณัฑ์ขนาดใดนัน้ ขึน้อยู่กบัฐานข้อมลูท่ีหวัหน้าคลงัยาบนัทึกไว้ ทัง้นี ้ฐานข้อมลู
ดงักลา่วสามารถเข้าไปแก้ไขเปล่ียนแปลงได้ ตามความเหมาะสม  
 เม่ือทราบขนาดของบรรจภุณัฑ์ท่ีเหมาะสม และ เลือกมาแล้ว พนกังานจะสแกนแท่งรหสัข้อมลูเชิงเส้น 
เพ่ือเก็บข้อมลูว่า ยาชนิดดงักล่าวจะถกูบรรจุอยู่ในบรรจภุัณฑ์ขนาดใด และพนกังานจึงจดัเตรียมยาเข้าบรรจุ
ภณัฑ์ตามจ านวนท่ีได้ระบบไว้บนหน้าจอ หลงัจากเสร็จสิน้กระบวนการบรรจแุล้ว พนกังานจึงปิดฝาและสแกน
แทง่รหสัเชิงเส้นอีกครัง้เพ่ือบนัทกึข้อมลูส าหรับการรอการสง่เข้าคลงัยาตอ่ไป  
          ตอ่มา บรรจภุณัฑ์ท่ีลงทะเบียนแล้วจะถกูล าเลียงขึน้บนสายพานล าเลียงขาเข้า ขณะท่ีพนกังานวางบรรจุ
ภณัฑ์บนสายพาน บริเวณต้นสายพานจะตดิตัง้ตวัรับรู้ เพ่ือตรวจสอบการน าเข้าของบรรจภุณัฑ์  

ดงันัน้เม่ือตวัรับรู้ท่ีถกูติดบริเวณต้นสายพานล าเลียงขาเข้า ตรวจจบัวตัถไุด้ สายพานล าเลียงขาเข้าจะ
ท างานเพ่ือล าเลียงบรรจภุณัฑ์ไปยงัสว่นปลายของสายพานล าเลียงขาเข้า 

ณ จุดปลายของสายพานล าเลียงขาเข้า จะมีตวัรับรู้อีกหนึ่งตวั เพ่ือตรวจจบัการมาถึงของบรรจุภณัฑ์ 
เพ่ือให้รางล าเลียงหยุดการท างาน ทัง้นีบ้รรจุภัณฑ์จะหยุดถูกก าหนดต าแหน่งให้หยุด  ณ ต าแหน่งดงักล่าว 
ตามวิธีการควบคมุการท างานในหวัข้อ 4.2.3 
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          เม่ือสายพานล าเลียงขาเข้าหยุดเคล่ือนท่ี บรรจุภัณฑ์จะอยู่ท่ีปลายสายพานล าเลียงขาเข้า แขนกล
หุน่ยนต์จะหยิบบรรจภุณัฑ์ท่ีปลายสายพานล าเลียงขาเข้า แล้วท าการอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้นบนบรรจภุณัฑ์ เพ่ือ
น าไปเก็บในชัน้ใสย่าตามต าแหนง่ของประเภทยาตอ่ไป 
          ส าหรับการแจกจ่ายยา เม่ือได้รับข้อมลูความต้องการยาท่ีได้รับการยืนยนัจากฐานข้อมลูของระบบแล้ว 
แขนกลหุน่ยนต์จะถกูสัง่ให้เคล่ือนท่ีเพ่ือไปหยิบบรรจภุณัฑ์จากชัน้ใสย่าตามชนิดยาท่ีมีค าร้องมาจากระบบ แล้ว
น ามาวางบนสายพานล าเลียงขาออก 

 
          เม่ือตวัรับรู้ท่ีต้นสายพานล าเลียงขาออกตรวจจบัวตัถไุด้ สายพานล าเลียงขาออกจะเคล่ือนท่ีล าเลียงวตัถุ
ไปสูป่ลายสายพานล าเลียง และถกูน าสง่ไปท่ีกลอ่งพกับรรจภุณัฑ์ชัว่คราว ซึง่กลอ่งพกับรรจภุณัฑ์ชัว่คราวนีจ้ะ
เปิดก็ตอ่เม่ือมีการอา่นรหสัข้อมลูเชิงเส้นจากผู้มารับยาท่ีถกูต้อง เพ่ือจ ากดัการเข้าถึงของบคุคล สิน้สดุการจา่ย
ยาของระบบ บรรจภุณัฑ์จะอยูใ่นกล่องพกับรรจภุณัฑ์ชัว่คราวเพ่ือรอการขนสง่ตอ่ไป 

 
5.2 การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอัตโนมัต ิในระดบัห้องปฏบิัตกิาร 
 
 ระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัไิด้ถกูพฒันาขึน้โดยมีการพฒันาสว่นประกอบตา่งๆ ดงัท่ีกลา่วโดย
ละเอียดไว้ในบทท่ี 4 ซึง่จะถกูติดตัง้สาธิตและทดสอบระบบในระดบัห้องปฏิบตักิาร เพ่ือเก็บผลการทดสอบและ
วิเคราะห์ระบบข้างต้นก่อนท่ีจะน าไปติดตัง้สาธิตและทดสอบระบบในระดบักรณีศกึษาจริง ท่ีศนูย์การแพทย์กา
จญนาภิเษก โดยในการติตตัง้และทดสอบระบบในระดบัห้องปฏิบตักิาร ท าให้ทีมวิจยัสามารถท่ีจะทราบถึง
ขนาดพืน้ท่ีท่ีจ าเป็นในการติดตัง้ระบบ ต าแหนง่การวางสายพานล าเลียงขาเข้าและขาออก เพ่ือเช่ือมตอ่กบัแขน
หุน่ยนต์แจกจา่ยยา รวมทัง้ต าแหนง่ของการตดิตัง้ชัน้ใส่ยาอจัฉริยะให้เข้ากนัได้กบัพืน้ท่ีการท างานของแขนกล
หุน่ยนต์ท่ีจะต้องสามารถเคล่ือนท่ีไปยงัต าแหนง่ชอ่งจดัเก็บบรรจภุณัฑ์ทกุชอ่งท่ีอยูบ่นชัน้ใสย่าอจัฉริยะทกุชัน้
ได้ รวมถึงการทดสอบข้อจ ากดัของระบบ และความถกูต้องแมน่ย าของระบบ 
 
5.2.1 แผนผังการตดิตัง้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอัตโนมัต ิในระดับห้องปฏิบัติการ 
 ในการติดตัง้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิทัง้ระบบใช้พืน้ท่ีขนาด กว้าง 4 เมตร ยาว 6 เมตร รวม
เป็นพืน้ท่ีทัง้หมด 24 ตารางเมตร โดยมีส่วนประกอบระบบต่างๆท่ีจ าเป็นจะต้องติดตัง้คือ (1) แขนหุ่น ยนต์
แจกจ่ายยา (2) ระบบสายพานล าเอียงเข้าและออก (3) ระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะ และ (4) สถานีควบคมุระบบ
หุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตั ิซึง่แผนผงัการตดิตัง้ระบบทัง้หมดเข้าด้วยกนัแสดงในภาพประกอบท่ี 5.2.1 
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ภาพประกอบที่ 5.2.1: แผนผงัการติดตัง้ระบบหุ่นยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัิ 

 

 หลงัจากสร้างแผนผงัการติดตัง้ทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิเรียบร้อยแล้ว ทีมวิจยัได้ท า
การวางระบบและตดิตัง้ระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัใินห้องปฏิบตักิารของศนูย์วิจยัเครือข่ายประยกุต์ทาง
เทคโนโลยีหุ่นยนต์และชีวการแพทย์ ชัน้ 3 อาคาร 2 คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยมหิดล ดัง
ภาพประกอบท่ี 5.2.2 
 

 
ภาพประกอบที่ 5.2.2: ภาพแสดงการตดิตัง้ระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาอตัโนมตัใินห้องปฏิบตัิการ 
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5.2.2 การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในการน ายาเข้าและจ่ายยาออกจากคลังยา  
ระบบทัง้หมดถูกติดตัง้และเช่ือมต่อกับระบบฐานข้อมูลหลักผ่านทางระบบสารสนเทศแบบปิดของ

ห้องปฏิบตัิการ เม่ือท าการติดตัง้ระบบเรียบร้อยได้ท าการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาอตัโนมตัิ
ทัง้การน าบรรจุภัณฑ์ยาเข้าไปเก็บในชัน้ใส่ยาอจัฉริยะและการสัง่จ่ายยาออกจากชัน้ใส่ยาอฉัจริยะ โดยมีการ
ทดสอบเป็นขัน้เป็นตอนเสมือนกบัการใช้ระบบในกรณีศกึษาจริง การทดสอบเร่ิมจากการจ าลองใบสัง่น ายาเข้า
คลงัในระบบสารสนเทศ หลงัจากนัน้ท าการบรรจยุาท่ีต้องการน าเข้าคลงัยาตามใบสัง่น า้ยาเข้าคลงั โดยท าตาม
ค าแนะน าของระบบสารสนเทศเร่ิมท าการอา่นคา่รหสัเชิงเส้นด้านในของบรรจภุณัฑ์ยา ดงัภาพประกอบท่ี 5.2.3 
ตอ่มาท าการอา่นคา่รหสัเชิงเส้นของยาท่ีต้องการท าการบรรจแุละบรรจใุส่ในบรรจภุณัฑ์ แล้วท าการปิดฝาบรรจุ
ภัณฑ์แล้วท าการอ่านค่ารหัสเชิงเส้นบนฝาของบรรจุภัณฑ์ ดงัภาพประกอบท่ี 5.2.4 เม่ือบรรจุยาลงในบรรจุ
ภณัฑ์เสร็จเรียบร้อยแล้วให้น าบรรจภุณัฑ์ดงักล่าวไปวางบนสายพานล าเลียงขาเข้า ซึ่งสายพายล าเลียงขาเข้า
จะท าการเคล่ือนท่ีบรรจภุณัฑ์ยาไปยงัต าแหน่งท่ีระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาสามารถเคล่ือนท่ีมาหยิบบรรจภุณัฑ์
ยาได้ 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.2.3: ภาพแสดงคา่รหสัเชิงเส้นด้านในใต้บรรจภุณัฑ์ยา 
 

  
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.2.4: ภาพแสดงคา่รหสัเขิงเส้นบนฝาบรรจภุณัฑ์ 
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หลังจากบรรจุภัณฑ์เคล่ือนท่ีถึงต าแหน่งในการหยิบแล้วตัวรับรู้จะท าการส่งสัญญาณไปยังระบบ
หุ่นยนต์แจกจ่ายยาเพ่ือท าการเคล่ือนแขนหุ่นยนต์มายังต าแหน่งท่ีบรรจุภัณฑ์วางรออยู่ จากนั่นตวัอ่านค่า
ข้อมลูเชิงเส้นของระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาจะท าการอ่านคา่รหสัเชิงเส้นของฝาบรรจภุณัฑ์นัน้ ดงัภาพประกอบ
ท่ี 5.2.5 เพ่ือท าการตรวจสอบสถานะและท าการร้องขอต าแหน่งในการจดัเก็บบรรจุภณัฑ์ในชัน้ใส่ยาอฉัจริยะ
จากระบบฐานข้อมลูผา่นทางระบบเคร่ือข่ายบริการของระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยา  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.2.5: ภาพขณะท่ีระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาท าการอา่นคา่รหสัเชิงเส้นของฝาบรรจภุณัฑ์ 

 
หลงัจากท่ีระบบฐานข้อมลูประมวลผลร่วมกบัชัน้ใส่ยาอจัฉริยะแล้วจะส่งข้อมลูต าแหน่งของชัน้ใส่ยาท่ี

เหมาะสมกับบรรจุภัณฑ์มายงัระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา ซึ่งแขนหุ่นยนต์แจกจ่ายยาก็จะหยิบบรรจุภัณฑ์และ
เคล่ือนท่ีน าบรรจภุณัฑ์นัน้ไปจดัเก็บบนชัน้ใสย่าอจัฉริยะดงัภาพประกอบท่ี 5.2.6 และ ภาพประกอบท่ี 5.2.7 
 

ภาพประกอบที่ 5.2.6: ภาพขณะท่ีระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายายาท าการหยิบยาจากสายพานล าเลียง 
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ภาพประกอบที่ 5.2.7: ภาพขณะท่ีระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาน าบรรจภุณัฑ์วางลงบนชัน้ใสย่าอจัฉริยะ 
 

 นอกเหนือจากการสาธิตและทดสอบระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาในการน ายาเข้าคลงัยาในห้องปฏิบตัิการ
แล้ว ยังมีการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ าแนกจ่ายยาในการสั่งจ่ายยาออกจากคลังยาใน
ห้องปฏิบตัิการเช่นเดียวกัน โดยผู้ทดลองท าการเข้าสู่ระบบสารสนเทศและจ าลองสร้างใบสัง่จ่ายยาผ่านทาง
ระบบสารสนเทศ ซึ่งจะสัง่การให้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาท าการหยิบบรรจภุณัฑ์ยาตามใบสัง่จ่ายยาออกจาก
ชัน้ใสย่าอฉัจริยะ ดงัภาพประกอบท่ี 5.2.8 แล้วน าไปวางบนสายพานล าเลียงขาออก เพ่ือส่งตอ่ไปให้กบัหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ (AGV ROBOT) ท าการจดัสง่ยาไปยงัผู้ใช้ตอ่ไป 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.2.8: ภาพขณะท่ีระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาท าการหยิบบรรจภุณัฑ์ออกจาชัน้ใสย่าอจัฉริยะ 
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5.3 การวิเคราะห์ผลการสาธิตและการทดสอบในระดับห้องปฏบิัตกิาร 
 
 ในการพฒันาและออกแบบระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยา และทดสอบระบบในระดบัห้องปฏิบตัิการนัน้ ผล
การทดสอบระบบถกูแยกออกเป็นการผลของการทดสอบระบบย่อตา่งๆ เช่น ระบบสายพานล าเลียง ระบบชัน้
ใส่ยาอัตโนมัติ ระบบแขนหุ่นยนต์และการควบคุมแขนหุ่นยนต์ ระบบโครงข่ายบริการสารสนเทศ ระบบ
ฐานข้อมลู เป็นต้น หลงัจากนัน้จะท าการทดสอบระบบรวมทัง้หมดตามหวัข้อ 5.3.2 ซึ่งสามารถวิเคราะห์ผลการ
สาธิตและผลการทดสอบระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาในระบบยอ่ยตา่งๆ ดงัตอ่ไปนี ้
 
 5.3.1 การวิเคราะห์การทดสอบระบบสายพานล าเลียง 
 ระบบสายพานล าเลียง ประกอบไปด้วยสายพานล าเลียงขาเข้าและสายพานล าเลียงขาออก และระบบ
ตวัรับรู้ ในการทดสอบระบบ ระบบสายพานล าเลียงสามารถล าเลียงบรรจภุัณฑ์ได้อย่างดีเย่ียม สามารถปรับ
เพิ่มและลดความเร็วของการล าเลียง รวมทัง้สามารถท างานสอดคล้องกบัระบบตวัรับรู้ เพ่ือท าการควบคมุการ
หยดุสายพานล าเลียงเม่ือบรรจภุณัฑ์เคล่ือนท่ีไปถึงยงัจดุปลายได้อย่างถกูต้องและแมน่ย า 
 
 5.3.2 การวิเคราะห์การทดสอบระบบชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ 
 ระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะมีตวัรับรู้ คอยตรวจจับสถานะการจดัเก็บบรรจุภัณฑ์ของชัน้ใส่ยา ซึ่งท างาน
รวมกนักบัระบบฐานข้อมลูได้อยา่งถกูต้อง สามารถแสดงสถานะของการจดัเก็บ และประมวลผลหาต าแหน่งใน
การจดัเก็บยาเข้าชัน้ใส่ยาท่ีเหมาะสมกบับรรจุภณัฑ์ รวมทัง้การประมวลผลบอกต าแหน่งของยาท่ีต้องการน า
ออกจากชัน้ใส่ยา ระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะจะเช่ือมต่อกบัระบบฐานข้อมูลผ่านทางระบบสารสนเทศ โดยข้อมูล
ต าแหนง่ตา่งๆของชัน้ใสย่ามีความถกูต้องดีเย่ียม 
 
 5.3.3 ระบบแขนหุ่นยนต์และการควบคุมแขนหุ่นยนต์ 
 การทดสอบระบบแขนหุ่นยนต์ท่ีใช้ในการหยิบบรรจภุณัฑ์นัน้ได้มีการทดสอบพืน้ท่ีการท างานของแขน
หุน่ยนต์ให้สอดคล้องกบัพืน้ท่ีแหละขนาดของชัน้ใสย่า ซึง่ระบบแขนหุน่ยนต์จ าเป็นจะต้องมีพืน้ท่ีของการท างาน
ครอบคลุม ต าแหน่งของชัน้ใส่ยาอัจฉริยะทุกชัน้และทุกต าแหน่งของการจดัเก็บข้อมูล นอกจากนัน้ยงัต้องมี
พืน้ท่ีของการท างานครอบคลุมรวมไปถึงต าแหน่งของสายพานล าเลียงขาออกและสายพานล าเลียงขาเข้าอีก
ด้วย จากการสาธิตและทดสอบระบบแสดงให้เห็นว่าระบบแขนหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆของ
ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาได้ครบทกุต าแหน่ง และสามารถเคล่ือนท่ีได้อย่างถูกต้อง รวดเร็วและแม่นย า ระบบ
แขนหุน่ยนต์จะเช่ือมตอ่กบัระบบฐานข้อมลูผ่านทางระบบโครงข่ายบริการของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาเพ่ือท า
การ รับข้อมูลต าแหน่งในการจดัเก็บหรือสัง่จ่ายยาออกจากคลังยา ในการทดสอบระบบหุ่นยนต์สามารถรับ
ข้อมลูต าแหนง่จากระบบฐานข้อมลูและเคล่ือนท่ีไปจดัเก็บหรือสัง่จา่ยยาได้อยา่งถกูต้อง 
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5.3.4 ระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมูล 
 ระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมูล ในการทดสอบระบบในระดบัห้องปฏิบตัิ ได้มีการด าเนินตาม
ตดิตัง้ระบบฐานข้อมลูหลกั เข้าร่วมกนักบัระบบสารสนเทศผ่านทางระบบสารสนเทศแบบปิด ซึ่งผลการทดสอบ
ระบบการท างานของระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมลูสามารถท างานได้ราบร่ืนอย่างถกูต้องรวดเร็วและ
แมน่ย า 
 
 5.3.5 การวิเคราะห์ผลของการทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาโดยรวมทัง้หมด 
 ในการท าการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาโดยรวมทัง้หมดในระดบัห้องปฏิบตัิการ การ
ทดสอบระบบทัง้หมดมีผลลพัธ์ท่ีดีเย่ียม ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาสามารถท างานเช่ือมตอ่ร่วมกนักบัระบบย่อย
อ่ืนๆได้อย่างราบร่ืนและถูกต้อง ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยามีความพร้อมท่ีจะน าไปทดสอบเพิ่มเติมในระดับ
กรณีศกึษา 
 
5.4 การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในระดับกรณีศึกษา 
 
 หลกัจากการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในระบบปฏิบตัิการด าเนินการเสร็จเรียบร้อย
แล้ว คณะผู้วิจยัได้ขนย้ายน าระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาทัง้หมดไปท าการติดตัง้ระบบทัง้หมดท่ีคลงัยาของศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษก รวมทัง้ระบบฐานข้อมูลหลักก็จะถูกติดตัง้เข้าไปในระบบสารสนเทศของศูนย์
การแพทย์ เพ่ือท าการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในระดบักรณีศกึษา ซึ่งผู้ ใ ช้งานและทดสอบ
ระบบจะเป็นเจ้าหน้าท่ีของศนูย์การแพทย์ ภาพการติดตัง้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในระดบักรณีศึกษาในคลงั
ยาของศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษกแสดงในภาพประกอบท่ี 5.4.1 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.4.1: ภาพระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาในระดบักรณีศกึษาในคลงัยาของศนูย์การแพทย์ฯ 
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 เม่ือท าการด าเนินการติดตัง้ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาเสร็จสิน้เรียบร้อยจะระบบพร้อมใช้งานแล้ว 
คณะผู้ วิจัยท าการสาธิตการท างานและการใช้งานของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาให้กับเจ้าหน้าท่ีของศูนย์
การแพทย์ฯ ท่ีเก่ียวข้องกับการทดสอบระบบ เพ่ือให้เจ้าหน้าท่ีมีความเข้าใจถึงขัน้ตอนต่างๆในการด าเนินการ
ทดสอบใช้ระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยา 
 
5.4.1 การสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในการน ายาเข้าคลังยาและจ่ายยาออกจากคลัง
ยาในระดับกรณีศึกษา  
 ในการทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในการน ายาเข้าคลงัในระดบักรณีศึกษา จะเป็นการท าการ
ทดสอบโดยเจ้าหน้าท่ีคลงัยาของศนูย์การแพทย์ดงัภาพประกอบท่ี 5.4.2 โดยขัน้ตอนของการด าเนินงานและ
ขัน้ตอนของการทดสอบระบบจะเป็นไปในลักษณะเดียวกันกับการทดสอบในระดบัห้องปฏิบตัิการในหัวข้อ 
5.3.2 

 
 
 
 
 
 
 

  
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.4.2: ภาพเจ้าหน้าท่ีคลงัยาเข้าสูร่ะบบสารสนเทศ 
โดยการอา่นคา่รหสัเชิงเส้นของตนเองและทดสอบระบบ 

 
 ขัน้ตอนในการน ายาเข้าคลงัยาเจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะต้องท าการเข้าสู่ระบบสารสนเทศโดยการอ่านค่า
รหัสเชิงเส้นประจ าตัวของตนเอง ดังภาพประกอบท่ี 5.4.1 หลังจากเข้าสู่ระบบสารสนเทศเรียบร้อยแล้ว 
เจ้าหน้าท่ีคลงัยาท าการน ายาเข้าคลงัตามใบสัง่น ายาเข้าคลงัยาตามค าแนะน าท่ีแสดงบนระบบสารสนเทศ ซึ่ง
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เร่ิมต้นจากการอ่านค่ารหัสเชิงเส้นของบริเวณใต้บรรจุภัณฑ์ ตามด้วยการอ่านรหัสเชิงเส้นของตัวยา ดัง
ภาพประกอบท่ี 5.4.3 จากนัน้ท าการบรรจุยาใส่ลงไว้ในบรรจุภัณฑ์และปิดฝาบรรจุภัณฑ์ในเรียบร้อย ดัง
ภาพประกอบท่ี 5.4.4 ท าการอา่นคา่เชิงเส้นของบริเวณฝาปิดบรรจภุณัฑ์อีกหนึง่ครัง้ให้เรียบร้อยเป็นอนัเสร็จสิน้
การด าเนินการทะเบียนเพ่ือน ายาตามใบสัง่ยาเข้าไปในระบบสารสนเทศ ซึ่งโครงข่ายบริการจะท าข้อมลูนั น้ไป
ปรับเปล่ียนและเพิ่มเติมสถานะการน ายาเข้าคลงัของบรรจุภัณฑ์ชิน้นัน้บนฐานข้อมูลหลกัของระบบหุ่นยนต์
แจกจา่ยยา  
 

ขัน้ตอนสดุท้ายของการน ายาเข้าคลงัยาของเจ้าหน้าท่ีก็คือการน าบรรจภุณัฑ์ท่ีลงทะเบียนในระบบ
สารสนเทศเรียบร้อยแล้วไปวางลงบนสายพานล าเลียงขาเข้า ดงัภาพประกอบท่ี 5.4.5 

 

ภาพประกอบที่ 5.4.3: ภาพแสดงขัน้ตอนการอา่นรหสัเชิงเส้นของบรรจภุณัฑ์และยา 
 

ภาพประกอบที่ 5.4.4: ภาพแสดงขัน้ตอนการบรรจยุาใสล่งในบรรจภุณัฑ์ 
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ภาพประกอบที่ 5.4.5: ภาพการอา่นคา่ฝาบรรจภุณัฑ์และการน าบรรจภุณัฑ์วางลงบนสายพานล าเลียงขาเข้า 
 

 บรรจภุณัฑ์ยาจะถกูสายพานล าเลียงขาเข้า ล าเลียงบรรจภุณัฑ์ให้เคล่ือนท่ีไปยงัจดุปลายของสายพาน
ล าเลียง โดยท่ีจดุปลายมีตวัรับรู้คอยตรวจสอบสถานะการมาถึงของบรรจภุัณฑ์ เพ่ือท าการส่งสญัญาณไปยงั 
แขนหุ่นยนต์แจกจ่ายยาต่อไป ดังภาพประกอบท่ี 5.4.6 จากนัน้จะเป็นหน้าท่ีการท างานของแขนหุ่นยนต์
แจกจ่ายยา จะท าการอ่านค่ารหสัเชิงเส้นของบรรจภุณัฑ์ส่งตอ่ไปยงัระบบฐานข้อมูล ผ่านทางโครงข่ายบริการ
เพ่ือท าการประมวลผลหาต าแหน่งในการจดัเก็บยาให้เหมาะสมกับบรรจภุณัฑ์อย่างอตัโนมตัิ ต าแหน่งในการ
จดัเก็บดงักล่าวจะส่งกลบัมาให้ระบบแขนหุ่นยนต์แจกจ่ายยาท าการหยิบบรรจุภัณฑ์และเคล่ือนท่ีไปจัดเก็บ
บรรจภุณัฑ์ลงบนชัน้ใสย่าอฉัจริยะอยา่งรวดเร็วแมน่ย าและอตัโนมตั ิดงัภาพประกอบท่ี 5.4.7 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบที่ 5.4.6: ภาพบรรจภุณัฑ์ขณะเคล่ือนท่ีมาถึงตวัตรวจจบัรับรู้ 
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ภาพประกอบที่ 5.4.7: ภาพแขนหุน่ยนต์ขณะท าการหยิบบรรจภุณัฑ์ไปวางลงบนชัน้ใสย่า 

 
 เจ้าหน้าท่ีคลงัยาจะท าการน ายาเข้าคลงัตามใบสัง่น ายาเข้าคลงัจนครบทกุใบสัง่น ายาเข้าคลงั

ยา หลงัจากนัน้ระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาจะท าการตรวจสอบสถานะของใบสัง่จา่ยยาตามแผนกตา่งๆ เม่ือมีการ
สัง่จ่ายยาจากแผนกในโรงพยาบาลผ่านทางระบบสารสนเทศ ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาจะสามารถตรวจสอบ
และรับรู้ใบสัง่จ่ายยานัน้จากระบบสารสนเทศ และจะท าการน ายาท่ีถูกสัง่จ่ายออกจากชัน้ใส่ยาอจัฉริยะตาม
ต าแหนง่ท่ีของชัน้ท่ีได้รับมาไปวางลงบนสายพานล าเลียงขาออกดงัภาพประกอบท่ี 5.4.8 จากนัน้บรรจภุณัฑ์ยา
จะถกูสายพานล าเลียงขาออก ล าเลียงบรรจภุัณฑ์ไปยงักล่องรวบรวมยาช่วยคราว เพ่ือรอเจ้าหน้าท่ีคลงัยาน า
หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัมิาขนย้ายบรรจภุณัฑ์สง่ไปให้ผู้ ใช้ตามแผนกตา่งๆท่ีสัง่จ่าย
ยาตอ่ไป ดงัภาพประกอบท่ี 5.4.9 
 

ภาพประกอบที่ 5.4.8: ภาพขณะหุน่ยนต์น ายาออกจากชัน่ใสย่าไปวางลงบนสายพานล าเลียงขาออก 
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ภาพประกอบที่ 5.4.9: ภาพท่ีปลายทางของสายพานล าเลียงซึง่มีหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะ 
ประเภทยานน าวิถีแบบอตัโนมตัคิอยรับสง่ตอ่บรรจภุณัฑ์ยา 

 
5.5 การวิเคราะห์ผลการสาธิตและการทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาในระดับ
กรณีศึกษา 
 
 ในการพฒันาและออกแบบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา นัน้ประกอบไปด้วยการพฒันาระบบตา่งๆ หลาย
ระบบเข้าด้วยกนัเช่น ระบบสายพานล าเลียง ระบบชัน้ใส่ยาอตัโนมตัิ ระบบแขนหุ่นยนต์และการควบคมุแขน
หุ่นยนต์ ระบบโครงข่ายบริการสารสนเทศ ระบบฐานข้อมลู เป็นต้น จากหวัข้อ 5.4.1 คณะผู้วิจยัได้ด าเนิ นการ
ติดตัง้และทดสอบระบบในระดบักรณีศกึษาท่ีศนูย์การแพทย์กาญจนภิเษก ซึ่งสามารถวิเคราะห์ผลการสาธิต
และผลการทดสอบระบบหุน่ยนต์ได้ออกเป็นระบบย่อย ดงัตอ่ไปนี ้
 
 5.5.1 การวิเคราะห์การทดสอบระบบสายพานล าเลียง 
 ผลของการทดสอบระบบมีความใกล้เคียงกบัผลของการทดสอบระบบในห้องปฏิบตักิารกลา่วคือ 
ระบบสายพานล าเลียง ประกอบไปด้วยสายพานล าเลียงขาเข้าและสายพานล าเลียงขาออก และระบบตวัรับรู้ 
ในการทดสอบระบบ ระบบสายพานล าเลียงสามารถล าเลียงบรรจภุัณฑ์ได้อยา่งดีเย่ียม สามารถปรับเพิ่มและ
ลดความเร็วของการล าเลียง รวมทัง้สามารถท างานสอดคล้องกบัระบบตวัรับรู้ เพ่ือท าการควบคมุการหยดุ
สายพานล าเลียงเม่ือบรรจภุณัฑ์เคล่ือนท่ีไปถึงยงัจดุปลายได้อย่างถกูต้อง 
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5.5.2 การวิเคราะห์การทดสอบระบบชัน้ใส่ยาอัจฉริยะ 
 ระบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะมีตวัรับรู้ คอยตรวจจับสถานะการจดัเก็บบรรจุภัณฑ์ของชัน้ใส่ยา ซึ่งท างาน
รวมกนักบัระบบฐานข้อมลูได้อยา่งถกูต้อง สามารถแสดงสถานะของการจดัเก็บ และประมวลผลหาต าแหน่งใน
การจดัเก็บยาเข้าชัน้ใส่ยาท่ีเหมาะสมกบับรรจภุณัฑ์ รวมทัง้การประมวลบอกต าแหน่งของยาท่ี ต้องการน าออก
จากชัน้ใส่ยา  จากการทดสอบระบบในระดบักรณีศึกษาผลของการทดสอบระบบมีความใกล้เคียงกบัผลของ
การทดสอบระบบในห้องปฏิบตัิการกล่าวคือ ระบบชัน้ใส่ยาจะเช่ือมต่อกับระบบฐานข้อมูลผ่านทางระบบ
สารสนเทศของศนูย์การแพทย์มีการท างานท่ีสมบรูณ์เป็นท่ีนา่พอใจ 
 นอกจากนี ้การวิเคราะห์ผลเพ่ือบ่งบอกถึงปริมาณและจ านวนของชัน้ใส่ยาเพ่ือ ตอบสนองต่อการ
บริการภายในศนูย์การแพทย์กาญจนาฯ พบว่า ศนูย์การแพทย์ฯ มีความต้องการยาในแตล่ะวนัโดยเฉล่ีย 855
หนว่ย ตอ่วนั และหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ ต้องด าเนิการทัง้สิน้โดยเฉล่ีย 6 รอบตอ่
วนั ในแตล่ะรอบ สามารถบรรจยุาทัง้สิน้ 12 บรรจุภณัฑ์ (ประกอบด้วย บรรจภุณัฑ์ขนาด A 6 และบรรจภุณัฑ์
ขนาด B 6) 
ดงันัน้เม่ือ ค านวนแล้วพบวา่ ชดุชัน้ใสย่า ควรจะมีทัง้สิน้ 1 ชดุเป็นอย่างน้อย (โดยปรับคา่ความเร็วสายพาน คา่
ความเร็วในการน าของเข้า-ออก) หรือสามารถเพิ่มระบบเป็น 2 ชุดอย่างมาก ทัง้นี ้อาจจะส่งผมกระทบต่อ
ต้นทนุ ซึง่ต้องค านวนตอ่ไปถึงระยะเวลคุ้มทนุ  
 
 5.5.3 ระบบแขนหุ่นยนต์และการควบคุมแขนหุ่นยนต์ 
 ระบบแขนหุน่ยนต์จ าเป็นจะต้องมีพืน้ท่ีของการท างานครอบคลมุ ต าแหน่งของชัน้ใส่ยาอจัฉริยะทกุชัน้
และทกุต าแหน่งของการจดัเก็บข้อมูล นอกจากนัน้ยงัต้องมีพืน้ท่ีของการท างานครอบคลุมรวมไปถึงต าแหน่ง
ของสายพานล าเลียงขาออกและสายพานล าเลียงขาเข้าอีกด้วย จากการสาธิตและทดสอบระบบแสดงให้เห็นว่า
ระบบแขนหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆของระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาได้อย่างถูกต้อง รวดเร็วและ
แม่นย า ระบบแขนหุ่นยนต์จะเช่ือมต่อกับระบบฐานข้อมูลผ่านทางระบบโครงข่ายบริการของระบบหุ่นยนต์
แจกจ่ายยาเพ่ือท าการ รับข้อมูลต าแหน่งในการจัดเก็บหรือสั่งจ่ายยาออกจากคลังยา ในการทดสอบระบบ
หุน่ยนต์สามารถรับข้อมลูต าแหนง่จากระบบฐานข้อมลูและเคล่ือนท่ีไปจดัเก็บหรือสัง่จา่ยยาได้อยา่งถกูต้อง 
 
 5.5.4 ระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมูล 
 ระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมลู ในการทดสอบระบบในระดบักรณีศกึษาจริง ได้มีการด าเนินตาม
ติดตัง้ระบบฐานข้อมูลหลัก เข้าร่วมกันกับระบบสารสนเทศของศนูย์กาจญแพทย์กาญจนาภิเษก ซึ่งผลการ
ทดสอบระบบการท างานของระบบสารสนเทศและระบบฐานข้อมลูสามารถท างานได้อย่างถกูต้องคล้ายคลึงกบั
การท าการทดสอบกบัระบบสารสนเทศท่ีห้องปฏิบตักิาร 
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 5.5.5 การวิเคราะห์ผลของการทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาโดยรวมทัง้หมด 
 ในการท าการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาโดยรวมทัง้หมดในระดบักรณีศึกษาท่ีศนูย์
การแพทย์กาญจนาภิเษกนัน้ การทดสอบระบบทัง้หมดเป็นไปตามแผนท่ีคาดคะเนไว้ และมีผลลพัธ์ท่ีดีเย่ียม
ใกล้เคียงกบัผลการทดสอบในระบบห้องปฏิบตักิาร แตมี่สิ่งท่ีส าคญัในการทดสอบระบบในการทดสอบระบบใน
ระบบกรณีศกึษาคือ การสาธิตการสอนวิธีการท างานของระบบให้กับเจ้าหน้าท่ีแผนกต่างๆได้รับรู้ถึงวิธีการใช้
งานระบบให้สามารถใช้งานระบบได้อย่างถูกต้อง นอกจากนัน้การติดตัง้ระบบฐานข้อมูลและระบบโครงข่าย
บริการตามต าแหน่งตา่งๆในเช่ือมตอ่เข้ากบัระบบสารสนเทศของโรงพยาบาลก็เป็นอีกจดุหนึ่งท่ีมีผลกระทบตอ่
การทดสอบระบบหุน่ยนต์แจกจ่ายยาด้วยเชน่กนั 
 
5.6 บทสรุปย่อย 
 
 บทนีก้ล่าวถึงการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยา ซึ่งประกอบไปด้วยการทดสอบในระบบ
ห้องปฏิบตัิงาน และการทดสอบในระบบกรณีศกึษา การทดสอบในระบบห้องปฏิบตัิงานท าการทดสอบระบบ
ทัง้หมดโดยทีมผู้ วิจยัเป็นผู้ทดสอบสร้างข้อมูลจ าลองในการน าส่งยาเข้าคลงัและการสั่งจ่ายยาออกจากคลัง 
เพ่ือท าการทดสอบการเช่ือมตอ่การท างานร่วมกนัระหว่างระบบตา่งๆ รวมทัง้การขัน้ตอนการท างานของระบบ
หุน่ยนต์แจกจา่ยยาทัง้หมดตัง้แตก่ารน ายาเข้าคลงัยาจนไปถึงการสัง่จ่ายยาออกจากคลงัยา ซึ่งผลการทดสอบ
ระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายในระบบห้องปฏิบัติการเป็นไปอย่างดีเย่ียม สามารถน าระบบไปทดสอบในระดับ
กรณีศึกษาต่อไปได้นอกจากนีย้ังมีการกล่าวถึงการสาธิตและทดสอบระบบหุ่นยนต์แจกจ่า ยยาในระดับ
กรณีศึกษาท่ีศนูย์การแพทย์กาญจนภิเษก ซึ่งผลการทดสอบแสดงให้เห็นว่าระบบหุ่นยนต์แจกจ่ายยาสามารถ
ท างานได้ดีเย่ียมใกล้เคียงกับการทดสอบในระดบัปฏิบตัิการ มีส่วนแตกต่างกันเล็กน้อยในส่วนของผู้ท าการ
ทดลองจะเป็นเจ้าหน้าท่ีของศูนย์การแพทย์ และ ส่วนของระบบสารสนเทศท่ีใช้ระบบสารสนเทศของศูนย์
การแพทย์ 
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บทที่ 6 
การวเิคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ 
 
6.1 การวิเคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ของภาพรวมการส่งยาในกรณีศึกษา 
 
 ในระบบคดัแยกและแจกจา่ยยาประกอบไปด้วย 3 สว่นหลกั คือ 

(1) ระบบสายพานล าเลียง 
(2) หุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 
(3) ระบบสารสนเทศควบคมุการท างานของระบบ 

ในระบบนีจ้ะใช้การเข้ารหสัข้อมูลเชิงเส้นมาเป็นตวัรับค่าตา่งๆ ท่ีจะเข้ามาในระบบ ไม่ว่าจะเป็น
การแสดงตวัของเจ้าหน้าท่ีท่ีท าการปฏิบตัิงาน ยาท่ีเข้ามาในระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา และมีระบบ
ฐานข้อมลูท่ีเป็นตวัตดัสินใจในการควบคมุการท างาน พร้อมทัง้เก็บข้อมลูของยาไว้ใช้ในการพยากรณ์การจดัซือ้
ได้ ซึ่งเก่ียวข้องกับเร่ืองของสินค้าคงคลังท่ีเหมาะสมได้ สามารถน าข้อมูลไปต่อยอดโดยใช้หลักการทาง
คณิตศาสตร์เข้ามาประมวลผลเก่ียวกับการจดัซือ้เพ่ือลดภาระในการตดัสินใจของเจ้าหน้าท่ีภายในแผนกอีก
ทางหนึง่ด้วย  

การท างานโดยรวมของระบบคดัแยกและแจกจา่ยยา เป็นดงัตอ่ไปนี ้ 
(1) การรับยา: การรับยาเข้ามาภายในคลังทุกครัง้ก่อนท่ีเจ้าหน้าท่ีจะท าการปฏิบตัิงานต้องท าการ

แสดงตวัตน โดยการใช้รหัสข้อมูลเชิงเส้นเข้ารหัสกับระบบเสียก่อนเพ่ือเป็นการแสดงสถานะว่า 
เป็นเจ้าหน้าท่ีในแผนกนีห้รือไม่ จากนัน้ระบบจะมีล าดบัการปฏิบตัิงานให้เจ้าหน้าท่ีปฏิบตัิงาน
ตามล าดบั หลงัจากสิน้สดุกระบวนการ การบรรจยุาเข้าบรรจภุณัฑ์แล้ว ระบบจะแจ้งให้วางบรรจุ
ภณัฑ์บนสายพาน โดยสายพานล าเลียงจะติดตัง้ตวัรับรู้เพ่ือตรวจจบัว่ามีบรรจภุณัฑ์เข้ามาหรือไม ่
หากตวัรับรู้ดงักลา่วตรวจจบัวา่มีบรรจภุณัฑ์เข้ามา สายพานล าเลียงจะเคล่ือนท่ีเพ่ือน าบรรจภุณัฑ์
ไปหยุดอยู่ท่ีปลายสายพาน ณ ท่ีปลายสายพานมีตวัรับรู้สามารถสัง่งานให้หุ่นยนต์มาหยิบบรรจุ
ภณัฑ์ ท่ีปลายแขนของหุน่ยนต์จะมีตวัอ่านรหสัข้อมลูเชิงเส้น เพ่ือท าการยืนยนัว่าบรรจภุณัฑ์ท่ีเข้า
มามีความถูกต้องหรือไม่ ถ้าไม่ถูกต้องหุ่นยนต์ก็จะหยิบบรรจุภัณฑ์มาพักไว้ท่ีถังพักเพ่ือรอ
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เจ้าหน้าท่ีมาน าบรรจภุณัฑ์นัน้ไปท าการบรรจเุข้ามาในระบบใหม่ ถ้าทกุอย่างถกูต้องหุ่นยนต์จะท า
การหยิบบรรจภุณัฑ์ไปกบัไว้ในชัน้ และระบบจะเก็บข้อมลูไว้จนกวา่จะมีการสัง่ยาออกจากคลงัยา   

จะเห็นได้วา่การรับยาเข้ามาในระบบฯ จะถกูติดตามด้วยระบบสารสนเทศ ท่ีมาควบคุมตลอดเวลา
เพ่ือให้เกิดความถกูต้องแมน่ย า ทัง้นีเ้พราะระบบนีเ้ป็นระบบฯ ท่ีใช้ในโรงพยาบาล จงึควรมีความถกูต้องมาก
ท่ีสดุ ห้ามเกิดการผิดพลาดแตอ่ย่างใด เพราะอนัตรายจะเกิดกบัผู้ ท่ีรับยาผิดหรือคนไข้นัน่เอง การรับยาเข้าคลงั
จะเป็นไปตามภาพประกอบท่ี 6.1.1 

 

 
ภาพประกอบที่ 6.1.1: แผนผงัขัน้ตอนของระบบในการรับยาเข้าคลงั 

 



 

91 
 

 
 
 

(2) การแจกจ่ายยา: การจ่ายยาออกจากคลงั เม่ือผู้ ท่ีมีสิทธิจ่ายยาในแผนกคลงัยา กดอนมุตัิยอมรับ
การจ่ายยาแล้ว หุ่นยนต์ก็จะเร่ิมท างานตามล าดบัของการแจกจ่ายยา จากแตล่ะแผนกท่ีสัง่ยาเข้า
มาในคลงัยาตามล าดบั แขนกลหุน่ยนต์จะท าการหยิบบรรจภุณัฑ์ ซึง่ในการหยิบบรรจภุณัฑ์ ระบบ
สารสนเทศท่ีควบคมุฯ จะสัง่ให้แขนกลหุ่นยนต์หยิบบรรจุภัณฑ์ตามล าดบัของวนัหมดอายุในยา
ชนิดเดียวกนั เพ่ือให้เกิดการใช้ยาอยา่งมีประสิทธิภาพ ส าหรับขัน้ตอนการหยิบและแจกจ่ายยานัน้
จะเร่ิมจากแขนกลหุ่นยนต์จะไปหยดุ ณ ต าแหน่ง ท่ีหน้าบรรจภุณัฑ์ยาและท าการรับคา่ข้อมูลเชิง
เส้นของบรรจภุัณฑ์ก่อนเพ่ือตรวจสอบความถกูต้องของบรรจภุณัฑ์ เม่ือเป็นไปตามล าดบัหุ่นยนต์
จะหยิบยามาวางท่ีสายพานล าเลียงขาออก หลงัจากสิน้สดุกระบวนการหยิบของแขนกลหุ่นยนต์
แล้ว ตวัรับรู้ท่ีตดิอยูบ่ริเวณสายพานล าเลียงขาออก จะท าการส่งสญัญาณ ให้ระบบฯ ทราบเพ่ือส่ง
บรรจภุณัฑ์ไปยงัปลายสายพาน เพ่ือรอการน าบรรจภุณัฑ์ออกไปจากระบบคดัแยกและแจกจ่ายยา 
ตอ่ไป การปฏิบตังิานในขัน้ตอนนีแ้สดงในภาพประกอบท่ี 6.1.2 
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ภาพประกอบที่ 6.1.2: แผนผงัแสดงขัน้ตอนการแจกจา่ยยา 

 
6.2 การวิเคราะห์เชิงโลจสิตกิส์ในการใช้ระบบหุ่นยนต์ในกรณีศึกษา 
 
 ในการพฒันาระบบคดัแยกและแจกจา่ยยา ประกอบไปด้วย  

(1) สายพานล าเลียง 
เพ่ือลดการเคล่ือนท่ี ลดภาระการท างาน ร่นระยะเวลาของเจ้าหน้าท่ีผู้ รับผิดชอบ นอกจากนีแ้ล้ว
สายพานล าเลียงยงัชว่ยเพิ่มโอกาสในการท างานอ่ืนของเจ้าหน้าท่ีอีกด้วย  

(2) แขนหุน่ยนต์อตุสาหกรรม 
เพ่ือลดภาระงานในการเคล่ือยย้ายบรรจภุณัฑ์ไปเก็บบนชัน้ นอกจากนีแ้ขนหุน่ยนต์อตุสาหกรรมยงัช่วย
ลดภาระในการจัดเก็บและแจกจ่ายยาท่ีมีต่อเจ้าหน้าท่ี หากมองในมุมของสุขภาพของผู้ท างานแล้ว 
แขนหุ่นยนต์ยังช่วยลดความเส่ียงท่ีอาจจะเกิดขึน้ขณะท างาน และยังเป็นปัจจัยส าคัญท่ีท าให้เกิด
ความสูญเสียในอนาคตท่ีมิอาจประเมินค่าได้ ด้วยความสามารถของแขนกลหุ่นยนต์ท่ีสามารถ
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เคล่ือนท่ีแบบจุดตอ่จุดได้อย่างแม่นย า จึงท าให้ระบบสามารถออกแบบการท างานได้หลากหลายและ
ยงัเป็นผลดีในอนาคตหากระบบจะมีการแปล่ียนแปลงพืน้ท่ีการท างาน  

(3) ชัน้ใสย่า 
ชัน้ใส่ยา เป็นองค์ประกอบท่ีส าคญัเชิงโลจิสติกส์อีกชิน้หนึ่ง เน่ืองจากถกูออกแบบและติดตัง้พร้อมกับ
ชดุรับรู้ ท าให้สามารถบง่บอกสถานะของการท างาน พืน้ท่ีว่าง เพ่ือให้ไม่ก่อให้เกิดการสูญเสียโอกาส
ทางโลจิสตกิส์ โดยชัน้ใสย่าท่ีประกอบด้วยระบบรับรู้ ประกอบด้วยสว่นส าคญั 2 สว่นดงัตอ่ไปนี ้  

- ชัน้เก็บยาท่ีมีการออกแบบตามคณุลกัษณะการท างานของแขนกลหุ่นยนต์ จะสามารถเข้าถึง
พืน้ต าแหน่งของบรรจุภัณฑ์ โดยการออกแบบดงักล่าวนีจ้ะค านึงอยู่บนพืน้ฐานของความ
คุ้มคา่ และ พืน้ท่ีขีดจ ากดัการท างานของแขนหุ่นยนต์อตุสาหกรรม เพ่ือให้เกิดความเหมาะสม
และได้ประโยชน์สงูสูดตอ่คลงัยา ทัง้นีเ้ราค านึงถึงการหยิบจบัและการเข้าถึงบรรจุภัณฑ์เป็น
หลกัด้วย  

- บรรจุภัณฑ์ หรือ กล่องเก็บยา ถูกออกแบบอยู่บนพืน้ฐานของหลกัสถิติ จากการเก็บค่าจาก
ประวัติการเบิกจ่ายยา ตลอดจนตามความต้องการของการสั่งยาท่ีเหมาะสม  ดังนัน้ การ
ออกแบบบรรจุภัณฑ์หรือ กล่องเก็บยา จะอิงอยู่บนพืน้ฐานความถ่ีของปริมาณการสั่งเป็น
ส าคญั นอกจากนีย้งัน าชนิดของยาท่ีมีความถ่ีสงูสดุน ามาจดัล าดบัความเป็นไปได้ของข้อมูล 
เพ่ือสร้างระบบหุน่ยนต์ต้นแบบ ภาพประกอบท่ี 6.2.1แสดงกราฟระหว่างความถ่ีของการสั่งยา
กบัชว่งของจ านวนการสัง่ยา ในเวลา 5 เดือน 

 
ภาพประกอบที่ 6.2.1: ความถ่ีของการสัง่ยาในชว่งจ านวนตา่งๆ ในเวลา 5 เดือน 

 
 จากภาพประกอบดงักล่าว แสดงให้เห็นได้ชดัว่า ช่วงปริมาณของการสัง่ยา แตกตา่งอย่างมาก เราจึง
เข้าไปท าการเก็บข้อมลู และขอข้อมลูทางด้านขนาดของบรรจภุณัฑ์ยา พร้อมกนันีย้งัได้ให้การวิเคราะห์ ทัง้ใน
เชิงความเป็นไปได้ของขนาดบรรจุภัณฑ์ท่ีเหมาะสม โดยค านึงถึงต้นทุนการผลิตบรรจุภัณฑ์ใหม่ จนท าให้ได้
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ขนาดประเภท A ท่ีมีความเหมาะสม สามารถใช้บรรจยุาได้หลายชนิด และหลายแบบ พร้อมกนันีบ้รรจุภณัฑ์
ขนาดประเภท A ยงัสามารถใช้บรรจสุินค้าท่ีมีการสัง่ไม่น้อยครัง้ ทว่ามีปริมาณสงู ในขณะท่ีส่วนบรรจภุณัฑ์ B 
เป็นบรรจภุัณฑ์ขนาดพิเศษ โดยสามารถตอบโจทย์ของยาท่ีมีการสัง่น้อยได้ แตม่ลูค่าของสินค้าอยู่ในระดบัสูง
ได้ 

(4) ระบบสารสนเทศ 
เป็นระบบควบคมุการท างานของหุ่นยนต์ และอปุกรณ์ตา่งๆ ให้เป็นไปอย่างถูกต้อง นอกจากนีย้งัเป็น
ระบบท่ีคอยตรวจความถกูต้องของการท างาน  ติดตามการท างานของระบบฯ โดยทัว่ไปในภาพกว้าง 
ให้เป็นไปอย่างราบร่ืน ถูกต้อง แม่นย า เพ่ือป้องกัน ไม่ให้เกิดข้อผิดพลาดใดๆ อันอาจจะเกิดขึ น้ใน
สถานพยาบาล  
 

จากสว่นประกอบทัง้หมด ท่ีได้กลา่วมาข้างต้นแล้วนัน้ สามารถแสดงให้เห็นในภาพรวมดงั ภาพประกอบท่ี 
6.2.2 แสดงแผนผงัการวางของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 

 
ภาพประกอบที่ 6.2.2: การจดัวางของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา 
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6.3 บทสรุปย่อย 
 
 บทนีไ้ด้กล่าวถึงการวิเคราะห์เชิงโลจิสติกส์ในระบบการคดัแยกแจกจ่ายยาซึ่งประกอบไปด้วย 3 ส่วน
หลกัคือ 1) ระบบสายพานล าเลียง 2) หุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา และ 3) ระบบสารสนเทศควบคมุการ
ท างานของระบบ  

จากการน าระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยามาใช้งานในระบบคลังยาของศูนย์การแพทย์ การ
พฒันาทางด้านเทคโนโลยีและการน าเทคโนโลยีเข้ามาใช้มากขึน้จะช่วยเพิ่มความน่าเช่ือถือให้กับผู้ ใช้บริการ
มากขึน้อีกด้วย จากการวิเคราะห์มีข้อได้เปรียบดงันี ้

(1) การน าสายพานเข้ามาช่วยในการล าเลียงจะชว่ยลดภาระหน้าท่ีและระยะเวลาในการท างานของ
เจ้าหน้าท่ี 

(2) แขนหุน่ยนต์อตุสาหกรรมมีความแมน่ย าสงู ท าให้ระบบมีประสิทธิภาพ ชว่ยลดความผิดพลาดอนั
เน่ืองมาจากความอ้อนล้าท่ีเกิดจากมนษุย์ 

(3) ชัน้ใสย่าท่ีถกูออกแบบมาในรูปแบบท่ีจ าเพาะ เพ่ือให้มีพืน้ท่ีพอเหมาะเข้ากบัขนาดของบรรจภุณัฑ์ ท า
ให้สามารถชว่ยลดพืน้ท่ีการท างาน และชว่ยให้การจดัเก็บยามีประสิทธิภาพมากขึน้ 

(4) การน าระบบสารสนเทศมาใช้ร่วมกบัการท างานของหุน่ยนต์ ท าให้สามารถติดตามการท างานของ
ระบบ ลดความผิดพลาด มีความถกูต้องแมน่ย ามากยิ่งขึน้ 
ทัง้หมดนีจ้ะเห็นได้ว่า การน าเทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบสารสนเทศมาประยุกต์ใช้ในงานด้านโลจิ

สติกส์ในโรงพยาบาลนัน้ ส่งผลดีอย่างมากต่อระบบดงัท่ีได้กล่าวไว้ข้างต้น ในบทถดัไปจะกล่าวถึงบทสรุปของ
โครงการ ภาพรวมระบบหุน่ยนต์แจกจา่ยยาและผลกระทบของการใช้หุน่ยนต์แจกจา่ยยา 
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บทที่ 7 
บทสรุป 
 
7.1 ภาพรวมระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 
 การน าหุน่ยนต์มาใช้ในโรงพยาบาลเพ่ือจดัการในเร่ืองการควบคมุดแูลการขนส่ง ถ่ายเทข้อมลู ยา หรือ
เวชภณัฑ์เป็นท่ีได้รับความสนใจในปัจจบุนั ทัง้นีก้ารน าหุ่นยนต์มาใช้นัน้ได้ส่งเสริมให้การท างานของระบบโลจิ
สติกส์ในโรงพยาบาลในเร่ืองของการคดัแยกแจกจ่ายยาในเบือ้งต้นมีประสิทธิภาพมากขึน้ ทัง้ในเร่ืองของการ
ลดจ านวนคนในงาน มีความแมน่ย าในการจดัประเภทและแจกจา่ยยาได้ถกูต้อง ความรวดเร็วในการขนส่ง การ
ดแูลเวชภัณฑ์ให้สามารถใช้ได้อย่างเต็มสิทธิภาพตวัอย่างเช่นการเก็บดแูลยาและเวชภณัฑ์ท่ีมีเง่ือนไขในการ
เก็บรักษาแตกต่างกัน ทัง้นีย้งัรวมถึงความสามารถในการท าซ า้ของหุ่นยนต์ซึ่งหัวข้อเหล่านีจ้ะกล่าวสรุปใน
หวัข้อท่ี 7.2 ตอ่ไป 
 ปัจจุบนัการน าหุ่นยนต์มีความแพร่หลายมากไม่ว่าจะเป็นการใช้งานเร่ืองการให้บริการ การบริการ
รักษา หรือกระทัง่ในงานอตุสาหกรรม ทัง้ท่ีเร่ิมต้นการใช้หุน่ยนต์ในอตุสาหกรรมครัง้แรกย้อนไปถึง 40 ปีท่ีแล้วก็
ตาม ซึ่งในโครงการท่ีจดัท าขึน้นีไ้ด้มีการน าหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัิมาใช้เพ่ืองานคดัแยกและแจกจ่ายยา
แบบอตัโนมตัิ นอกจากนีย้งัมีการน าระบบสารสนเทศในการมาควบคมุก ากบัดแูลการท างานระบบหุ่นยนต์คดั
แยกและแจกจา่ยยาและระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิซึ่งเป็นอีกส่วนหนึ่งท่ีจะช่วย
ในการขนส่งยาและเวชภัณฑ์สู่แผนกต่างท่ีขอในใบสั่งยาผ่านระบบสารสนเทศ จะเห็นได้ว่าระบบมีความ
ยืดหยุน่ในการท างาน  
 ยาและเวชภณัฑ์นัน้ต้องการการดแูลเป็นพิเศษตามชนิด โดยถือหลกัท่ีว่าการได้รับการรักษาท่ีดีสดุเป็น
สว่นท่ีส าคญัท่ีสดุในการรักษา ดงันัน้การให้ยาหรือเวชภณัฑ์ท่ีมีคณุภาพจึงมีความจ าเป็น ยาบางประเภทต้องมี
เก็บในอณุหภมูิจ าเพาะ การขนสง่ท่ีเหมาะสมป้องกนัยาเสียหาย รวมไปถึงการคดัแยกยาตามวนัหมดอาย ุทัง้นี ้
ยงัค านึงถึงปริมาณอย่าท่ีต้องจดัเก็บในคลงัยาเพ่ือให้เกิดการสัง่ซื อ้ยามาส ารองยาและเวชภัณฑ์ไว้ท าให้เกิด
การควบคมุปริมาณยาเข้าออกอย่างเหมาะสม 
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 ส าหรับการพัฒนาระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยานัน้เราเร่ิมต้นด้วยการวิเคราะห์ข้อมูลของ
กรณีศึกษาซึ่งในการศึกษาครัง้นีเ้ราได้เลือกสถานพยาบาลท่ีสนใจคือ ศนูย์การแพทย์กาญจนาภิเษก ซึ่งเป็น
สถานพยาบาลขนาดเล็ก โดยในบริเวณศนูย์การแพทย์นัน้ได้ถูกแบ่งออกเป็นสามส่วนและจากข้อมูลเบือ้งต้น
พบว่าแต่ละแผนกของโรงพยาบาลมีท่ีอยู่ค่อนข้างห่างไกลจากกันดงันัน้จึงต้องมีจดัการเร่ืองของการขนส่งยา
และเวชภัณฑ์ท่ีดี และเม่ือวิเคราะห์ในส่วนของคลังยาท่ีเป็นส่วนหลักในการขนส่งยาไปสู่แผนกต่างๆของ
โรงพยาบาล การสัง่ยาหรือเบิกยาออกจากคลงัยานัน้ต้องมีเจ้าหน้าท่ี หรือเภสชักรเป็นผู้อนมุตัิดแูลเบิกจ่ายยา
เพราะวา่ถือสิทธิในการเบกิจา่ยอยู ่จากนัน้จึงวิเคราะห์ไปยงัส่วนของยาและเวชภณัฑ์เพ่ือเป็นข้อมลูเบือ้งต้นใน
การออกแบบบรรจภุณัฑ์ โดยได้ค านงึถึงประเภทยา ขนาดของยา รวมถึงความถ่ีในการใช้ยา โดยการเก็บข้อมลู
จากคลงัยาจากกรณีดงักลา่วพบวา่มียาในคลงัยาเป็นจ านวนกวา่ 800 รายการ 
 วิธีการเดมิของการเบิกจ่ายยาในกรณีศกึษานัน้ยงัมีการเบิกใช้ยาโดยใช้คนถือใบสัง่ยามาท่ีคลงัยาเพ่ือ
ท าการเบิกและต้องมีการจดัรอบในการสัง่ยาเข้าแต่ละแผนกของโรงพยาบาลดงันัน้จะเห็นได้ว่าการควบคุม
ข้อมูลการสั่งยา ข้อมูลยาและข้อมูลเจ้าหน้าท่ี และรวมถึงค่าข้อมูลสถิติต่างๆท่ีเก่ียวข้อง ดงันัน้หากมีระบบ
สารสนเทศจะสามารถลดความซ า้ซ้อนรวมไปถึงการประหยดัเวลาในการติดต่อประสานงาน เก็บเป็นประวตัิ
การใช้งานได้ ทัง้นีก้ารท างานจะมีการควบคุมการไหลของวัตถุเร่ิมต้นจากผู้ ผลิตยาน ายาท่ีถูกสั่งซือ้มาส่ง 
จากนัน้ลงทะเบียนบรรจภุณัฑ์ เก็บบรรจภุณัฑ์เข้าคลงัยา และแจกจา่ยยาไปตามแผนกตา่งๆของโรงพยาบาลได้
มีการน าระบบสารสนเทศมาใช้เพ่ือจดัการขัน้ตอนการให้ยาโดยอาศยัการอณุญาตผ่านระบบสารสนเทศรวมไป
ถึงการควบคมุระบบการขนสง่ยาผา่นระบบสาสนเทศ 
 ดงันัน้ หากเปรียบเทียบการด าเนินการระบบเดิมท่ีต้องใช้แรงงานคน เพ่ือท าหน้าท่ีตา่งๆตัง้แต่งานต้น
น า้ จนกระทัง้ปลายน า้ เร่ิมตัง้แต ่การกรอกเอกสารค าสัง่ซือ้ การนบัจ านวนสิน้ค้าคงคลงัท่ีเหลือเพ่ือตรวจสอบ
การสัง่ซือ้วา่ถึงจดุท่ีควรจะสัง่ซือ้หรือไม ่การตรวจสอบยา ตลอดจนถึงการเรียงอายยุาท่ีส าคญัก่อนหลงั ทัง้หมด
นีเ้ป็นกระบวนการท่ีสามารถน าเอาระบบอตัโนมตัิเข้ามาช่วยแก้ไขปัญหา ลดข้อผิดพลาด และเสริมการท างาน
ได้เป็นอยา่งดี  
 เม่ือเปรียบเทียบประโยชน์และความแตกต่างให้เห็นอย่างชัดเจน จะพบว่า การท างานด้วยระบบ
อตัโนมตั ิโดยใช้ระบบหุน่ยนต์ ระบบสารสนเทศเข้ามาจดัการระบบเดมิ สร้างประโยชน์ในองค์รวมอยา่งมาก  
เพราะ นอกจากจะลดการการท างานท่ีซ า้ซ้อนและสิน้เปลืองทรัพยากร อาทิ การตรวจสอบรูปแบบตา่งๆ (เพราะ
น าเอาระบบสาระสนเทศเข้ามาใช้) ชัว่โมงการท างานท่ีเพิ่มมากขึน้ เป็นต้น  
 การพฒันาระบบหุน่ยนต์ในงานโลจิสตกิส์ในการศกึษาครัง้นีไ้ด้แบง่ออกเป็นส่วนหลกัคือ ระบบหุ่นยนต์
คดัแยกและแจกจา่ยยาและระบบหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ โดยในรายงานโครงการ
ยอ่ยท่ี 1 จะพดูถึงระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา โดยหุ่นยนต์นีจ้ะมีหน้าท่ีหลกัในการลงทะเบียนยา เก็บ
ยาเข้าสูค่ลงั รวบไปถึงการแจกจา่ยยาซึง่จะกลา่วสรุปเพิ่มเตมิตอ่ไป  
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 ระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจา่ยยา นัน้ได้แบง่การท างานเป็นสองส่วน คือส่วนการเก็บบรรจภุณัฑ์ยา
ขาเข้าซึ่งจะท าหน้าท่ีเก็บบรรจภุัณฑ์ยาเข้าสู่คลงัยา และส่วนการเก็บบรรจุภณัฑ์ยาขาออกท่ีจะน ายาไปสู่ส่วน
ต่างๆของแผนกในโรงพยาบาลโดยเร่ิมต้นขัน้ตอนจากการลงทะเบียนยาน าเข้าจากผู้ผลิตท่ีถูกสัง่ซือ้เข้ามาสู่
คลงัยา เร่ิมต้นยาจะถกูคดัแยกด้วยรหสัข้อมลูเชิงเส้นท่ีติดอยู่ฉลากของยาซึ่งระบบจะตรวจสอบช่ือยาควบคูไ่ป
กบัการกรอกข้อมลูวนัหมดอายขุองยาท่ีน าเข้ามานัน้เพ่ือใช้เป็นข้อมลูในการจดัการยา หลงัจากระบบสารสนเท
สตรวจสอบข้อมลูยาแล้วระบบจะท าการคดัประเภทบรรจุภณัฑ์เพ่ือให้ใส่ลงบรรจุภัณฑ์อย่างถูกประเภทตาม
ขนาดของยาและเวชภณัฑ์ หลงัจากนัน้บรรจภุณัฑ์ท่ีถกูเลือกขนาดแล้วจะถกูอ่านคา่ข้อมลูเชิงเส้นหนึ่งครัง้เพ่ือ
จบัคู่กบัยาท่ีก าลงัจะถูกเก็บในบรรจุภณัฑ์ เม่ือยาถูกเก็บในบรรจุภณัฑ์แล้วจะถูกส่งไปยงัสายพานล าเลียงซึ่ง
เป็นระบบอตัโนมตัิของการล าเลียงโดยอาศยัการท างานของตวัรับรู้อินฟาเรด เพ่ือให้การขนส่งยาไปสู่แขนกล
หุ่นยนต์ได้อย่างแม่นย าและถูกทิศทาง บรรจุภัณฑ์ท่ีพัฒนาขึน้จึงมีลักษณะพิเศษเพ่ือให้ถูกล าเลียงไปบน
สายพานล าเลียงได้ต าแหน่งและทิศทางเดิมทุกครัง้ ทัง้นีเ้พ่ือความสะดวกในหยิบจับของแขนกลหุ่นยนต์
อตุสาหกรรมและสง่บรรจเุข้าสู่ชัน้ใส่ยาอีกที บรรจภุณัฑ์จะถกูส่งเข้าสู่สายพานล าเพียงขาเข้าไปยงับริเวณส่วน
ปลายของสายพานล าเลียงขาเข้า โดยบรรจุภัณฑ์จะถูกบงัคบัทิศทางด้วยรางบงัคบัทิศทางท่ีออกแบบและ
พฒันาขึน้ เม่ือบรรจุภณัฑ์มาถึงส่วนปลายของสายพานล าเลียง ตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดจะท าการบอกข้อมูล
ไปยงัระบบสารสนเทศเพ่ือสัง่การให้แขนกลหุ่นยนต์เตรียมประจ าท่ีเพ่ือตรวจสอบและหยิบชิน้บรรจภุณัฑ์ตอ่ไป 
หลงัจากท่ีระบบสารสนเทศรับรู้จากสญัญาณท่ีส่งมากจากระบบสายล าเลียงแล้ว หุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีมาเหนือ
บรรจภุณัฑ์เพ่ือท าการอา่นข้อมลูเชิงเส้นท่ีตดิอยูบ่นฝนกลอ่งของบรรจภุณัฑ์เพ่ือยืนยนับรรจภุณัฑ์ว่ามีเป็นบรรจุ
ภณัฑ์ขนาดเทา่ไหรเพื่อท่ีจะน าไปคดิในการหาชอ่งท่ีสามารถในระบบชัน้ใสย่าอจัฉริยะตอ่ไป ตอ่จากนัน้หุ่นยนต์
น าส่วนท่ีเป็นมือหยิบจบัเคล่ือนท่ีเข้าไปบนลกัษณะพิเศษบนบรรจภุณัฑ์เพ่ือดดูบรรจภุัณฑ์ให้ติดขึน้มากบัแขน
กลหุน่ยนต์โดยชิน้สว่นของมือหยิบจบับรรจภุณัฑ์นัน้ได้ถกูพฒันาขึน้เฉพาะให้เหมาะสมกบับรรจภุณัฑ์ท่ีมีขนาด
แตกตา่งกนัและยงัชว่ยในการรักษาสมดลุระหว่างการเคล่ือนท่ีไปยงัชัน้ใส่ยา ตอ่มาบรรจภุณัฑ์จะถกูเก็บเข้าไป
ในชัน้ใสย่าอจัฉริยะโดยท่ีบรรจภุณัฑ์ขนาดใหญ่จะถกูเก็บไว้ในชัน้ใส่ยาแบบท่ี 1 ซึ่งมีลกัษณะช่องใส่ขนาดพอดี
กบับรรจภุณัฑ์ สว่นบรรจภุณัฑ์ขนาดเล็กจะถกูเก็บในลกัษณะท านองเดียวกนัแตจ่ะเก็บในชัน้ใส่ยาประเภทท่ี 2 
ท่ีมีขนาดช่องใส่ยาขนาดเล็กแตจ่ะมีจ านวนช่องใส่ยาจ านวนมากกว่าทัง้นีเ้น่ืองจากผลวิเคราะห์เบือ้งต้นพบว่า
ยาและเวชภณัฑ์ขนาดเล็กมีจ านวนมากกวา่แตก่ารท่ีต้องมีบรรจภุณัฑ์ขนาดใหยเ่พ่ือให้เกิดความหลากหลายใน
การเก็บยาเพิ่มขึน้ซึ่งท าให้เกิดความยืดหยุ่นในการท างานเพิ่มขึน้ ทัง้นีเ้พ่ือให้เกิดการใช้พืน้ท่ีในการท างานได้
อยา่งเตม็ท่ีจงึได้ออกแบบชัน้ใส่ยาอจัฉริยะให้มีลกัษณะสอดคล้องกบัพืน้ท่ีท างานของแขนกลหุ่นยนต์ และเพ่ือ
เป็นข้อมูลว่าช่องใส่ยาสามารถใส่ยาในช่องนัน้ได้หรือไม่จึงได้ติดตัง้ตัวรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดเพ่ือท าการ
ตรวจสอบบรรจภุณัฑ์ในชัน้ใส่ยา โดยแตล่ะช่องจะมีตวัรับรู้ใช้แสงอินฟราเรดติดตัง้อยู่เพ่ือบอกสถานะของช่อง 
ส่วนท่ีกล่าวมาเป็นส่วนในการเก็บยาเข้าสู่คลงัยา ส่วนตอ่มาคือส่วนของการน ายาออกจากคลงัยา โดนเร่ิมต้น
เม่ือมีใบสัง่ยาเข้ามาในรบบสารสนเทศเจ้าหน้าท่ีผู้ มีสว่นเก่ียวข้องจะท าการตรวจและอนมุตัิเพ่ือเบิกยาออกจาก
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คลงัยา เม่ืออนมุตัิแล้วระบบจะท าการควบคมุแขนกลหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งท่ีอ้างอิงจากระบบข้อมูล
สารสนเทศ เม่ือแขนกลหุ่นยนต์เคล่ือนทีไปยงัหน้าชัน้ใส่ยาหุ่นยนต์จะท าการตรวจรหสัข้อมลูเชิงเส้นท่ีฝากล่อง
อีกหนึง่ครัง้เพ่ือเป็นการยืนยนัข้อมลูเข้าสู่ระบบก่อนท าการหยิบ เม่ือตรวจสอบแล้วว่าบรรจภุณัฑ์ท่ีก าลงัหยิบมี
ความถูกต้องหุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีเข้าไปหยิบกล่องออกจากช่องบนชัน้ใส่ยา จากนัน้กล่องท่ีถูกหยิบมาจะถูก
น าไปวางบนสว่นต้นของสายพานล าเลียงขาออก เม่ือสายพานล าเลียงขาออกตรวจจบัว่ามีบรรจภุณัฑ์สายพาน
จะเคล่ือนท่ีน าบรรจภุัณฑ์ไปยงัส่วนปลายของสายพานและส่งต่อไปยงักล่องพกับรรจภุัณฑ์ชัว่คราวเพ่ือน าส่ง
ตอ่ไปยงัหุน่ยนต์เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิเพ่ือท าการส่งตอ่บรรจุภณัฑ์ไปยงัแผนกตา่งๆของ
โรงพยาบาลอีกหนึง่ท่ีเป็นอนัจบขัน้ตอนการท างานของระบบหุน่ยนต์ 
 ทัง้นีส้ว่นส าคญัในการท างานของระบบคือระบบสารสนเทศควบคมุซึ่งท าหน้าท่ีเก็บข้อมลูและควบคมุ
การท างานของส่วนต่างในระบบ โดยครอบครุมถึงระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาและระบบหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีอจัฉริยะประเภทยานน าวิถีอตัโนมตัิ ทัง้นีร้ะบบยงัมีความอจัฉริยะการประมวลผลฝ่ังจ่ายยาจะอิงจาก
ข้อมลูของยาเช่นการจดัการวนัหมดอายุของยา โดยสามารถรู้ข้อมลูสาถนะของยาตัง้แต่ถกูน าเข้ามาในระบบ 
ถกูขนย้ายไปสว่นใดจนกระทัง่ยาถกูเบิกไปใช้จากแผนกตา่งๆของโรงพยาบาล นอกจากนีร้ะบบสารสนเทศยงัมี
การควบคมุสิทธิและการเข้าถึงของยา 
 
7.2 ผลกระทบการใช้ระบบหุ่นยนต์คัดแยกและแจกจ่ายยา 
 
 ในการน าระบบหนึง่เข้ามาท างานร่วมกบัระบบท่ีมีอยู่แล้วหรือเข้ามาแทนท่ีระบบเดิมท่ีมีอยู่แล้วท าให้มี
ผลกระทบตอ่การท างานท าให้เกิดการเปล่ียนแปลงประสิทธิภาพเปล่ียนแปลงไป และยิ่งไปกว่านัน้การน าระบบ
หุน่ยนต์เข้ามาท างานร่วมกบัมนษุย์ท าให้เกิดข้อสงสยัถึงประสิทธิภาพและผลกระทบท่ีเกิดขึน้ ในส่วนของระบบ
หุ่นยนตืท่ีพฒันาขึน้นัน้ได้มีการเข้ามาท างานอย่างเดียวกบัเจ้าหน้าท่ีคลงัยาอยู่แล้วบางส่วนท าให้เกิดการลด
งานของเจ้าหน้าท่ี ทัง้นีก้ารท างานของระบบหุ่นยนต์ทุกควบคุมการท างานด้วยเง่ือนไขท่ีมนุษย์ก าหนดขึน้
แล้วพมันาลงไปในระบบปัญญาประดิษฐ์เพ่ือให้การท างานเป็นตามความต้องการของมนษุย์ ทัง้นีเ้ราสามารถ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพในการท างานของระบบหุน่ยนต์ในงานคดัแยกและแจกจา่ยยาเป็นประเดน็ตา่งๆได้ 
 ในเร่ืองของการจ้างแรงงานเพ่ือท าหน้าท่ีในการขนส่งยาและเวชภัณฑ์นัน้เดิมทีนัน้ต้องใช้คนจ านวน
หนึง่ในการเดนิขนของท าให้มีต้นทนุในการจดัจ้างแรงงาน แตก่ลบักนัเม่ือเทียบกบัหุ่นยนต์ซึ่งไม่มีการลงทนุจ้าง
แรงงานจึงท าให้เป็นการประหยัดค่าใช้จ่ายถึงแม้ว่าต้นทุนในการพัฒนาหุ่นยนต์มีค่าสูงก็ตามแต่การเม่ือ
เปรียบเทียบระยะยาวค่าจ้างท่ีเกิดการจ้างแรงงานนัน้มีการสญูเสียมลูคา่มากกว่าและเหตผุลของความคุ้มค่า
ในการท างานในประเด็นอ่ืนๆท่ีจะกล่าวต่อไป ทัง้นีก้ารใช้งานหุ่นยนต์แทนมนุษย์ท าให้สามารถน าทรัพยากร
มนุษย์ไปท างานประเภทอ่ืนท่ีใช้ทกัษะในการท างานสูงกว่างานทัว่ไปเช่น การนบัจ านวนยา การขนส่งยาการ
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ตรวจสอบยาและเวชภัณฑ์ การจัดแยกประเภทยาในคลังยา ป้องกันการผิดพลาดระหว่างการน าส่งยาและ
เวชภณัฑ์ 
 ประเด็นตอ่มาของการเปรียบเทียบประสิทธิภาพในการท างานของหุ่นยนต์เปรียบเทียบกบัแรงงานคน
คือ ระเวลาในการท างาน ในระหวา่งท่ีมนษุย์ท างานได้ในระยะเวลาในชว่งเวลาท าการท่ีจ ากดัเน่ืองระยะเวลาใน
การปฏิบตังิานในแตล่ะวนัมีชว่งเวลาสัน้ๆ ในขณะท่ีการท างานของระบบหุน่ยนต์ท่ีน ามาประยกุต์ใช้นัน้สามารถ
ท างานได้ตลอดเวลาทัง้นีห้ากว่าการท างานได้ตอ่เน่ืองของหุ่นยนต์เกิดการจดัการด้านการขนส่งยาหรือคดัแยก
และแจกจ่ายยาท าให้การเบิกจ่ายยาท่ีเกิดขึน้ในโรงพยาบาลไม่มีความจ าเป็นต้องท าการนดัหมายเพ่ือขอเบิก
ยาเป็นรอบๆทัง้นีเ้พราะว่าหุ่นยนต์สามารถท างานได้ตลอดเวลาส าหรับระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา 
การท างานของระบบนีส้ามารถเกิดขึน้ได้แม้กระทัง่ไม่ได้อยู่ในขณะเวลาปฏิบตัิงานก็ต่ามอย่างเช่นเหตกุารณ์
การสั่งยาหลายใบสั่ง ยาท่ีถูกเบิกออกมาจะยังคงอยู่ในถังพักชั่วคราวและเม่ือจะท าการขนส่งใส่หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีแบบอตัโนมตันิัน้กลอ่งบรรจภุณัฑ์ก็ยงัมีการตรวจสอบของข้อมลูบรรจภุณัฑ์ในการน าสง่ให้ถกูท่ี 
 เน่ืองจากการท างานของมนุษย์มีข้อจ ากัดในเร่ืองสมรรถนะของร่างกาย ท าให้การท างานเกิดการล้า
จากการท างานเป็นระยะเวลายาวนานทัง้นีเ้พ่ือการส่งเสริมสขุภาพของพนกังาน ระบบหุ่นยนต์สามารถท างาน
แทนท่ีมนษุย์ได้เป็นระยะเวลานานและเน่ืองจากหุน่ยนต์มีความสามารถในการท างานเฉพาะอย่างสงู อย่างเช่น
ขีดความสามารถในการนบับรรจภุัณฑ์ความจใุนการขนส่งของยา เป็นต้น ทัง้นีห้ากมนุษย์เกิดอาการล้าท่ีเกิด
จากการท างานเป็นระยะเวลานานหรือว่าท างานหนกัจะท าให้ประสิทธิภาพในการท างานลดลง หากมีความ
ร้ายแรงของการสง่ยาและเวชภณัฑ์ผิดท าให้มีผลโดยตรงตอ่ผู้ รับยาปลายทาง 
 ความแมน่ย าของการท างานเชน่ การตรวจนบัจ านวนเป็นสิ่งส าคญัในการท างานเช่นการนบัจ านวนยา
ท่ีถูกต้องการท่ีเราน าระบบหุ่นยนต์มาใช้ท าให้การท างานท่ีมีปริมาณมากมีความผิดพลาดเน่ืองจากความ
แม่นย ามาก ดังนัน้การน าระบบหุ่นยนต์ท่ีมีขีดความสามารถในการท างานซ า้ๆ มาใช้งานท าให้ลดความ
ผิดพลาดลงเม่ือเปรียบเทียบกบัแรงงานคน ตวัอย่างเหตกุารณ์เช่นการนบัเม็ดจ านวนยาปริมาณมากใส่บรรจุ
ภัณฑ์เป็นต้น ทัง้นีค้วามถูกต้องในการท างานด้วยระบบหุ่นยนต์ยังมีความถูกต้องสูง จะเห็นได้จากแต่ละ
ขัน้ตอนของการท างานนัน้ได้มีการตรวจสอบข้อมูลตลอด ท าให้เป็นการตรวจสอบความถูกต้องตลอดเวลา
ตัง้แต่กระบวนการเร่ิมต้นจนกระทัง่ไปยังขัน้ตอนสุดท้ายของการท างาน อีกทัง้ยงัมีการบนัทึกการท างานของ
ระบบหุ่นยนต์ในทุกขัน้ตอนท าให้เราสามารถตรวจสอบความผิดพลาดท่ีเกิดขึน้ย้อนหลงัได้และหาสาเหตขุอง
ปัญหาได้แม้กระทัง่ปัญหานัน้ไมไ่ด้เกิดจากตวัระบบหุน่ยนต์ 
 ในเร่ืองของประสิทธิภาพในการเคล่ือนท่ีหรือความรวดเร็วในการท างานจะเห็นได้ว่าระบบหุ่นยนต์
สามารถปรับความเร็วในการท างานอีกทัง้ยงัสามารถควบคมุระยะเวลาในการท างานได้อย่างแน่นอนท าให้เรา
สามารถวางแผนในการใช้ระบบหุ่นยนต์ได้ น่ีเองเป็นสาเหตท่ีุท าให้ท างานของหุ่นยนต์มีความตรงต่อเวลาซือ้
การตรงตอ่เวลานีท้ าให้ผู้ ใช้เองสามารถประเมินว่าส่วนขนส่งยาหรือว่าคดัแยกและแจกจ่ายยาจะใช้เวลานาน
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เทา่ใดในการท างาน ท าให้สามารถไปปฏิบตัิงานในส่วนอ่ืนตอ่ได้ท าให้เกิดประโยชน์ทางอ้อมขึน้อีกในเร่ืองของ
การใช้เวลาได้อยา่งคุ้มคา่ 
 ในเร่ืองของความยืดหยุ่นของการท างานเน่ืองจากตวัระบบหุ่นยนต์เองมีการท างานคอ่นข้างเฉพาะท า
ให้การท างานมีความยืดหยุน่น้อยเม่ือเปรียบเทียบกบัมนษุย์ ถึงแม้วา่ตวัระบบหุน่ยนต์เองมีความยืดหยุ่นในการ
ไปท างานอย่างอ่ืนในระบบไม่สูงนักแต่ความสามารถในการควบคุมการท างานในแบบเฉพาะนัน้สามารถูก
ควบคมุและท างานได้ละเอียดกล่าวคือ เราสามารถควบคมุให้หุ่นยนต์เกิดความยืดหยุ่นหลากหลายในเชิงของ
ความละเอียดและการก าหนดขัน้ตอนในการท างานได้เป็นต้น 
 จากข้อสรุปเบือ้งต้นจะเห็นได้ว่าการน าหุ่นยนต์มาใช้ในงานคดัแยกและแจกจ่ายยานัน้มีผลกระทบ
อย่างมากในเร่ืองของการท างานและการวางแผนในระบบโลจิสติกส์ในโรงพยาบาล ทัง้นีก้ารน าหุ่ นยนต์มาใช้
ถือเป็นการเพิ่มประสิทธิภาพของการท างานและเป็นการขยายข้อจ ากัดในการท างานเดิมในงานโลจิสติกส์ใน
โรงพยาบาลและในส่วนของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยานัน้ ตวัระบบหุ่นยนต์เองมีความเหมาะสมใน
การจดัการยาในคลงัยาทัง้ในเร่ืองของการลงทะเบียน ติดตามข้อมลูยาในหลายมิติ การจดัการข้อมลูการเข้าถึง
ตวัยา การรับทราบสถานะของยาตา่ง และรวมไปถึงการท างานท่ีถกูต้องความต้องการของมนษุย์ 
 ในการพฒันาระบบหุน่ยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยาในการศกึษาการน าหุ่นยนต์มาประยกุต์ใช้ในเชิงโล
จิสติกส์โรงพยาบาลนัน้ได้พฒันาระบบหุ่นยนต์ต้นแบบเพ่ือใช้เป็นพืน้ฐานในการพัฒนาระบบจริงต่อไป โดย
ระบบหุ่นยนต์ท่ีพัฒนาขึน้นีไ้ด้จ าลองการท างานจริงของระบบหุ่นยนต์คดัแยกและแจกจ่ายยา โดยท าการ
จ าลองสถานการณ์ขึน้แต่มีขนาดของการท างานลดสัดส่วนลงมา ทัง้นีใ้นการศึกษาพบว่าระบบหุ่นยนต์ท่ี
พฒันาขึน้มานัน้สามารถท างานได้ครบตามระบบการท างานทัว่ไปของการท างานเดิมของการท างานในแผนก
คลงัยาในกรณีศกึษาครัง้นี ้การพฒันาครัง้นีส้ามารถน าไปตอ่ยอดใช้จริงได้ในอนาคต 
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ภาคผนวก 

1. วัตถุประสงค์และผลการด าเนินงาน 

วัตถุประสงค์ ผลการด าเนินงาน 

1. เ พ่ือศึกษา วิ จัย  และพัฒนาระบบ
หุ่นยนต์ส าหรับการรับยา แยกแยะ จัด
ยา และแจกจ่ายยาเพ่ือความสะดวก
และถูกต้องของระบบการจดัจ่ายยาใน
โรงพยาบาล 

1. ได้เพ่ือศกึษา วิจยั และพฒันาระบบ
หุน่ยนต์ส าหรับการรับยา แยกแยะ จดั
ยา และแจกจา่ยยาเพ่ือความสะดวก
และถกูต้องของระบบการจดัจา่ยยาใน
โรงพยาบาล 

2. เพ่ือวิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ใน
การจดัแยกยา 

2. ได้วิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ในการ
จดัแยกยา 

3. เพ่ือวิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ใน
การจา่ยยา 

3. ได้วิจยัพฒันาระบบหุน่ยนต์ท่ีใช้ในการ
จา่ยยา 

 

 

2. แผนการด าเนินงาน 

X = กิจกรรมท่ีเสนอตามแผน                           = กิจกรรมท่ีเกิดขึน้จริง 

กิจกรรม เดือน หมายเหตุ 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15  

1.ศึกษาและวิเคราะห์ความเป็นไป

ได้ของโครงการ 

X 

 

X 

 

X 

 
         

    

2.วิจยัและพฒันาหุน่ยนต์ต้นแบบ                 
-ออกแบบหุน่ยนต์ต้นแบบ 

 
 

 

 

 

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 
     

   ได้รับ

งบประมาณ

ลา่ช้า 

-สร้างและประกอบหุน่ยนต์ต้นแบบ 
   X X X  X X X X   

   ประสบปัญหาใน

การเบิกจ่ายเงิน 

3.ทดสอบปรับปรุงแก้ไข 
      

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 
  

   ขอขยายเวลา 

4.ทดลองใช้ในสถานที่จริง 
        

X 

 

X 

 

X 

 

X 

 

   ขอขยายเวลา 



 

103 
 

 

3. ตารางเปรียบเทียบ Output 

Output ในกรณีลา่ช้า (ผลส าเร็จไมถ่ึง 100%) ให้

ทา่นระบสุาเหตแุละการแก้ไขท่ีทา่น

ด าเนินการ 

กิจกรรมในข้อเสนอโครงการ ผลส าเร็จ 

(%) 

1. กระบวนการส าหรับระบบหุน่ยนต์เพ่ือการ
รับยา แยกแยะ จดัยา และแจกจา่ย 

100 % - 

2. สถานีหุน่ยนต์ต้นแบบ เพ่ือจดัแยกและ
แจกจา่ยยา 

100 % - 
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