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รายงานข้อมูลวิชาการอตุสาหกรรมเป้าหมายเรื�อง หุ่นยนต์เพื�ออตุสาหกรรม 

รายงานข้อมูลวิชาการอุตสาหกรรมเป้าหมายเร่ือง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม   

จากเอกสารบทความวิจัยและสิทธิบัตร 

ตามท่ีประเทศไทยมีนโยบายผลักดัน 10 อุตสาหกรรมเป้าหมาย ให้เป็นกลไกขับเคลื่อนเศรษฐกิจเพ่ืออนาคต  

(New Engine of Growth) จํานวน 10 คลัสเตอร์  ซ่ึงอุตสาหกรรมหุ่นยนต์ (Robotics)  เป็นหน่ึงในอุตสาหกรรมเป้าหมาย  

ฝ่ายบริการความรู้ทางวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี (STKS) สํานักงานพัฒนาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแห่งชาติ (สวทช.)  

ได้บอกรับเป็นสมาชิกฐานข้อมูลวิชาการท่ีเป็นบทความวิจัยวิทยาศาสตร์ ช่ือ Scopus ท่ีครอบคลุมบทความวิจัยจาก

วารสารวิชาการท่ีใหญ่ท่ีสดุในโลก และฐานข้อมลูเอกสารสิทธิบัตรท่ีครอบคลมุสํานักสิทธิบัตรท่ัวโลกช่ือว่า Thomson 

Innovation ซ่ึงเป็นฐานข้อมูลท่ีมคุีณลักษณะพิเศษ คือสามารถแสดงเป็นแผนท่ีของข้อมูลชุดหน่ึงๆ ท่ีสนใจได้ เรียกว่า 

ThemeScape Map  ท่ีช่วยให้ผู้สืบค้นสามารถสรุป ตคีวาม ข้อมูลเทคโนโลยีในเอกสารสิทธิบัตรจากท่ัวโลกได้อย่างรวดเร็ว  

และเข้าใจได้ง่าย 

สวทช. ได้ใช้หลักการ Technology Readiness Level (TRL) เป็นเครื่องมือในการกําหนดแนวทางบรหิารจัดการ

งานวิจัยและพัฒนา ซ่ึงมี 9 ระดับ โดยท่ี TRL1 คือ Literature Review : Basic Principle Observed and Reported   

ซ่ึงเป็นงานท่ี STKS สามารถปฏิบัติได้ พร้อมให้การสนับสนุนแก่ฝ่ายวิจัยนโยบาย และฝ่ายกลยุทธ์องค์กร สวทช. 

รายงานฉบับน้ีขอนําเสนอรายการบทความวิจัยและสิทธิบัตรของหัวข้อ “หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม (Industrial 

Robot)” ท่ี STKS สืบค้นจากฐานข้อมูล Scopus, Thomson Innovation และ Frost & Sullivan ดังรายละเอียดต่อไปน้ี 

ฐานข้อมูล Scopus 

ฐานข้อมูลบรรณานุกรมและสาระสังเขปของสํานักพิมพ์ Elsevier B.V. เป็นฐานข้อมลูการอ้างอิงและอ้างถึง (Citation 

Database) ครอบคลุมเน้ือหาสหสาขาวิชา รวบรวมบทความจากวารสารและสิ่งพิมพ์อ่ืนๆ จํานวนมากกว่า 40 ล้านบทความ 

จากวารสารมากกว่า 19,000 รายช่ือ จากสํานักพิมพ์ท่ัวโลกกว่า 5,000 แห่ง ฐานข้อมูล Scopus ให้ข้อมูลการอ้างอิงผลงานวิจัย 

ใช้เป็นแหล่งข้อมูลหน่ึงในการประเมินคุณภาพผลงานวิจัยวิชาการ  

  ผลการสืบค้นคําว่า Robot* ในเขตข้อมูลช่ือเรื่องของบทความ (Article title) หมายความว่า ให้ระบุคําว่า Robot*

เป็นคําท่ีปรากฏในช่ือเรื่องของบทความเท่าน้ัน ผลการสืบค้น พบข้อมูล จํานวน 153,155  เรื่อง  (ณ วันท่ี 28 มีนาคม 2560) 

จากน้ันจํากัดผลลัพธ์ให้แคบลง โดยเพ่ิมคําว่า Industr* ใน Search within results ได้คําตอบ จํานวน  49,553  เรื่อง  

เมื่อสืบค้นข้อมลูย้อนหลัง 5 ปี (ปี 2013-2017) พบ 14,676 เรื่อง รายละเอียด ดังน้ี 
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รายงานข้อมูลวิชาการอตุสาหกรรมเป้าหมายเรื�อง หุ่นยนต์เพื�ออตุสาหกรรม 

ผลการสืบค้นข้อมูลเร่ือง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม ปี 2013-2017  

พบจํานวน 14,676 เร่ือง  

ปี จํานวนบทความวิจัยท่ัวโลก  

(เร่ือง) 

จํานวนบทความวิจัย 

ของประเทศไทย (เร่ือง) 

จํานวนบทความวิจัย  

ของ สวทช. : ศอ. (เร่ือง) 

2013 3,378 13 1 

2014 3,455 10 0 

2015 3,386 20 2 

2016 3,820 26 2 

2017 637 6 0 

รวม 14,676 75 5 

 

บทความวิจัยของ สวทช. 

ลําดับท่ี                                                  ชื่อบทความวิจัย 

1. Chattunyakit, S., Kondo, T., Nilkhamhang, I., Phatrapornnant, T., Kumazawa, I. (2013). Two 
foraging algorithms for a limited number of swarm robots. 52nd Annual Conference of the 
Society of Instrument and Control Engineers of Japan, SICE 2013. Proceedings of the SICE Annual 
Conference 2013, Pages 1056-1061. 
(ดร.ธีระ ภัทราพรนันท์ / ศอ.) 

2. Stapornchaisit, S., Mitsantisuk, C., Srisonphan, S., Chayopitak, N., Koike, Y. (2015). Micro-macro 
bilateral in task space for delta robot by using forward and inverse kinematic. IEEE Region 10 
Annual International Conference, Proceedings/TENCON. Volume 2015-January, 26 January 2015, 
Article number 7022372. 
(ดร.ณัฐพล ชโยพิทักษ์ / ศอ.) 

3. Stapornchaisit, S., Mitsantisuk, C., Chayopitak, N., Koike, Y. (2015). Bilateral control in delta robot 
by using Jacobian matrix. 6th International Conference on Information and Communication 
Technology for Embedded Systems, IC-ICTES 2015. 20 May 2015, Article number 7110816. 
(ดร.ณัฐพล ชโยพิทักษ์ / ศอ.) 

4. Ariyachartphadungkit, T., Vanijjirattikhan, R., Hasegawa, S. (2016). Implementation of PID posture 
controller for 6 DOF underwater robot. International Conference on Electronics, Information, 
and Communications, ICEIC 2016. 7 September 2016, Article number 7563009. 
(ดร.รังสฤษฏ์ วณิชย์จริัฐติกาล / ศอ.) 

5. Nguyen, N.-T., Suebsomran, A., Sripimanwat, K., Nguyen, N.-H. (2016). Design and simulation of a 
novel indoor mobile robot localization method using a light-emitting diode positioning system. 
Transactions of the Institute of Measurement and Control. Volume 38, Issue 3, 1 March 2016, 
Pages 305-314. 
(Sripimanwat, K. / ศอ.) 
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ตัวอย่างรายการบรรณานุกรมบทความวิจัยท่ัวโลกเร่ือง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม ปี 2017 

ลําดับท่ี ชื่อบทความวิจัย 

1. Klimchik, A., Ambiehl, A., Garnier, S., Furet, B., Pashkevich, A. (2017). Efficiency evaluation of 
robots in machining applications using industrial performance measure. Robotics and 
Computer-Integrated Manufacturing, 48, pp. 12-29. 
 

2. Khoobjou, E., Mazinan, A.H. (2017). On hybrid intelligence-based control approach with its 
application to flexible robot system. Human-centric Computing and Information Sciences,  
7(1), 5. 
 

3. Barbazza, L., Oscari, F., Minto, S., Rosati, G. (2017). Trajectory planning of a suspended cable 
driven parallel robot with reconfigurable end effector. Robotics and Computer-Integrated 
Manufacturing, 48, pp. 1-11. 
 

4. Bonci, A., Pirani, M., Longhi, S. (2017). Embedded solutions for a class of highly unstable, 
underactuated and self-balancing robotic systems. Eurasip Journal on Embedded Systems,  
(1), 9. 
 

5. Al Hage, J., E. El Najjar, M., Pomorski, D. (2017). Multi-sensor fusion approach with fault detection 
and exclusion based on the Kullback–Leibler Divergence: Application on collaborative multi-
robot system. Information Fusion, 37, pp. 61-76. 
 

6. Yuan, J., Zhang, J., Ding, S., Dong, X. (2017). Cooperative localization for disconnected sensor 
networks and a mobile robot in friendly environments. Information Fusion, 37, pp. 22-36.  
 

7. Hassan, A., Abomoharam, M. (2017). Modeling and design optimization of a robot gripper 
mechanism. Robotics and Computer-Integrated Manufacturing, 46, pp. 94-103. 
 

8. Mo, J., Shao, Z.-F., Guan, L., Xie, F., Tang, X. (2017). Dynamic performance analysis of the X4 
high-speed pick-and-place parallel robot. Robotics and Computer-Integrated Manufacturing   
46, pp. 48-57. 
 

9. Parigi Polverini, M., Zanchettin, A.M., Rocco, P. (2017). A computationally efficient safety 
assessment for collaborative robotics applications. Robotics and Computer-Integrated 
Manufacturing, 46, pp. 25-37. 

10. Özdemir, M. (2017). Dynamic analysis of planar parallel robots considering singularities and 
different payloads. Robotics and Computer-Integrated Manufacturing, 46, pp. 114-121.  
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บทความวิจัยไทยเร่ือง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม ปี 2017 พบจํานวน 6 เร่ือง 

ลําดับท่ี ชื่อบทความวิจัย 

1. Tuvayanond, W., Parnichkun, M. (2017). Position control of a pneumatic surgical robot using PSO 
based 2-DOF H? loop shaping structured controller. Mechatronics. Volume 43, 1 May 2017, Pages 
40-55. 
(Mechatronics, Asian Institute of Technology, Thailand) 
 

2. Sumroengrit, J., Ruangpayoongsak, N. (2017). Economic Floating Waste Detectionfor Surface 
Cleaning Robots. MATEC Web of Conferences  95,08001. 
(Production Engineering Department, Faculty of Engineering, King Mongkut's University of 
Technology North Bangkok, Thailand) 
 

3. Jaisumroum, N., Chotiprayanakul, P., Limnararat, S. (2017). Self-tuning control with neural 
network for robot manipulator. International Conference on Control, Automation and Systems, 
7832443, pp. 1073-1076. 
(Department of Industrial Engineering, Faculty of Engineering, King Mongkut's Institute of 
Technology Ladkrabang, Thailand) 
 

4. Tongloy, T., Boonsang, S. (2017). An image-based visual servo control system based on an eye-
in-hand monocular camera for autonomous robotic grasping. Proceedings of the 2016 
International Conference on Instrumentation, Control, and Automation, ICA 2016-7811489,  
pp. 132-136. 
(Department of Information and System Engineering, College of Advanced Manufacturing 
Innovation (AMI), King Mongkut's Institute of Technology, Ladkrabang, Thailand) 
(Department of Electrical Engineering, Faculty of Engineering, King Mongkut's Institute of 
Technology, Ladkrabang, Thailand) 
 

5. Janard, K., Marurngsith, W. (2017). Usability evaluation of a raspberry-Pi telepresence robot 
controlled by android smartphones. Advances in Intelligent Systems and Computing, 457,  
pp. 193-205. 
(Faculty of Science and Technology, Department of Computer Science, Thammasat University, 
Thailand) 

6. Suebsaiprom, P., Lin, C.-L., Engkaninan, A. (2017). Undulatory locomotion and effective 
propulsion for fish-inspired robot. Control Engineering Practice  58, pp. 66-77. 
Suebsaiprom, P  
(Computer Control and Robotic Laboratory, Department of Computer Engineering, Faculty of 
Engineering at Kamphaeng Saen, Kasetsart University Kamphaeng Saen Campus, Thailand) 
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วิเคราะห์ข้อมูลบทความวิจัยจากฐานข้อมูล Scopus 

         ข้อมูลเรื่อง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม สืบค้นข้อมลู 5 ปี (ปี 2013-2017) พบจํานวน 14,676 เรื่อง วิเคราะห์ข้อมลูใน  

6 เรื่อง คือ แหล่งตีพิมพ์บทความวิจัย (Source) ผู้เขียนบทความวิจัย (Author) ช่ือหน่วยงาน (Affiliation) ช่ือประเทศ 

(Country) ประเภทของผลงาน (Type) และสาขาวิชา (Subject Area) รายละเอียด ดังน้ี 

 

                                              รูปท่ี 1 แสดงข้อมลูแหล่งตีพิมพ์บทความวิจัย (Source) 

         จากรูปท่ี 1 แสดงข้อมูลแหล่งตีพิมพ์บทความวิจยัเรื่อง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม พบว่าตีพิมพ์ในวารสารช่ือ Applied 

Mechanics and Materials มากท่ีสุด จํานวน 396 เรื่อง รองลงมา คือ IEEE International Conference on Intelligent 

Robots and Systems จํานวน 376 เรื่อง Advances in Intelligent Systems and Computing จํานวน 325 เรื่อง Lecture 

Notes in Computer Science จํานวน 312 เรื่อง และ Proceedings IEEE International Conference on Robotics and 

Systems จํานวน 298 เรื่อง 

                               

                                                      รูปท่ี 2 แสดงข้อมูลผู้เขียนบทความวิจัย (Author) 

           จากรูปท่ี 2 แสดงข้อมูลผู้เขียนบทความวิจัย พบว่าผู้เขียนช่ือ Li, Z. จาก College of Automation Science and 

Engineering, South China University of Technology, Guangzhou, China เขียนบทความมากท่ีสุด จํานวน 43 เรื่อง 

รองลงมา คือ Guo, S. จาก Beijing Institute of Technology, Beijing, China จํานวน 36 เรื่อง และ 
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Yang, C. จาก Zienkiewicz Centre for Computational Engineering, Swansea University, Swansea, United 

Kingdom จํานวน 35 เรื่อง 

 

รูปท่ี 3 แสดงข้อมูลช่ือหน่วยงาน (Affiliation) 

 จากรูปท่ี 3 แสดงข้อมูลช่ือหน่วยงาน พบว่า 5 อันดับแรก เป็นมหาวิทยาลัย/สถาบัน ในประเทศจีน อันดับ 1 เป็นของ 

Harbin Institute of Technology จํานวน 196 เรื่อง รองลงมา คือ Beihang University จํานวน 170 เรื่อง South China 

University of Technology จํานวน 157 เรื่อง Beijing Institute of Technology และ Shanghai Jiaotong University 

เท่ากัน จํานวน 149 เรื่อง 

 

รูปท่ี 4 แสดงข้อมูลช่ือประเทศ (Country) 

จากรูปท่ี 4 แสดงข้อมูลช่ือประเทศ พบว่า ประเทศจีน มผีลงานมากท่ีสุด จํานวน 3,393 เรื่อง รองลงมา คือ 

สหรัฐอเมริกา จํานวน 1,618 เรื่อง ญี่ปุ่น จํานวน 1,180 เรื่อง เยอรมัน จํานวน 998 เรื่อง และ เกาหลีใต้ จํานวน 835 เรื่อง 

ตามลาํดับ 

 



 

 Page 7 

รายงานข้อมูลวิชาการอตุสาหกรรมเป้าหมายเรื�อง หุ่นยนต์เพื�ออตุสาหกรรม 

 

รูปท่ี 5 แสดงข้อมูลประเภทของผลงาน (Type) 

 จากรูปท่ี 5 แสดงข้อมูลประเภทของผลงาน พบว่า Conference Paper มีจํานวนมากท่ีสดุ 8,200 รายการ คิดเป็น

ร้อยละ 55.9 รองลงมา คือ Article จํานวน 5,743 คิดเป็นร้อยละ 39.1 

 

รูปท่ี 5 แสดงข้อมูลสาขาวิชา (Subject Area) 

จากรูปท่ี 5 แสดงข้อมูลสาขาวิชา พบว่า สาขา Engineering มีมากท่ีสุด จํานวน 10,882 เรื่อง คิดเป็นร้อยละ 74.1 

รองลงมา คือ Computer Science จํานวน 9,158 เรื่อง คิดเป็นร้อยละ 62.4 
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เอกสารสิทธิบัตร  (Patent Documents)  

ผลการสืบค้นเรื่อง หุ่นยนตเ์พ่ืออุตสาหกรรม จากฐานข้อมลูสิทธิบัตร Thomson Innovation (TI) ซ่ึงคือแหล่งข้อมูล

เอกสารสิทธิบัตรออนไลน์ท่ีครอบคลุมสํานักสิทธิบัตรจากท่ัวโลก ผลิตและบริการโดย บริษัท Clarivate Analytics (บริษัทเดิม 

คือ Thomson Reuters) ให้บริการแก่สมาชิกผู้บอกรับแบบมีค่าใช้จ่าย  

  จุดเด่นของ TI มีอยู่ 3 ส่วนหลักๆ คือ  

   1. รวมรวบเอกสารสิทธิบัตรมาจากท่ัวโลกทุกประเทศ มีความสามารถแปลภาษาให้เป็นภาษาอังกฤษ  ฝรั่งเศสเยอรมนี 

ญี่ปุ่น  ปัจจุบันมีเอกสารรวมประมาณ 10 ล้านเรื่อง 

  2. ประกอบด้วยฐานข้อมลูช่ือ Derwent World Patent Index (DWPI) ท่ีมีคุณลักษณะพิเศษ คือ มกีารเขียนเน้ือหา

ส่วนสําคัญของเอกสารสิทธิบัตรข้ึนมาใหม่ (Rewrite) เช่นส่วน Title, Abstract, Novelty, Use, Technology Focus ท่ีไม่มีใน

เอกสารเดิมด้วยภาษาท่ีเข้าใจได้ง่ายกว่าต้นฉบับ (เน้นเป็นภาษากฏหมาย) ช่วยทําให้ผู้วิจัยเอกสารสิทธิบัตรเข้าใจ 

ได้ง่าย ใช้เวลาสั้นลง และสรุปประเด็นต่างๆ ได้ถูกต้อง 

  3. มีความสามารถในการวิเคราะห์ผลการสืบค้นให้ออกมาเป็นรูปกราฟ ภาพ แผนท่ี กลุ่มคํา ทําให้สรปุภาพรวมของชุด

เอกสารสิทธิบัตรท่ีสนใจ ง่ายต่อการเข้าใจมากกว่าข้อมลูท่ีเป็นข้อความ (Text) 

การสืบค้นข้อมูลเอกสารสิทธิบัตร (Patent Searching)  

     เมื่อสืบค้นข้อมลูด้วยคําค้น industr* robot* ในช่องสืบค้นแบบ Smart Search ของ TI ได้ผลลัพธ์ จํานวน 463 เรื่อง 

ณ วันท่ี 29 มีนาคม 2560 ตัวอย่างหน้าจอผลการสืบค้น ดังในภาพแสดง 
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ตัวอย่างรายชื่อสิทธิบัตร เร่ือง Industrial Robot จํานวน 10 เรื่อง ดังน้ี 

1. Patent Number : US9434072B2  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC        

Publication Date : 2016-09-06    

Application Date : 2012-09-17   

Title : Vision-guided robots and methods of training  them 

DWPI Title : Method for training vision-guided robot  e.g. industrial robot for manipulating physical 

object, involves providing feedback to robot for indicating whether action is performed correctly on 

display unit or not 

2. Patent Number : US8996175B2  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC 

Publication Date : 2015-03-31 

Application Date : 2012-09-17 

Title : Training and operating industrial robots 

DWPI Title : Industrial robot for manipulating object e.g. weighing scale, within workspace 

environment, has task-execution module selecting instances based on information, and executing 

selected instances through commands to controller 

3. Patent Number : US8996174B2  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC 

Publication Date : 2015-03-31 

Application Date : 2012-09-17 

Title : User interfaces for robot training   

DWPI Title : Industrial robot for directly interacting with user, has processor that is provided for 

processing input acquired by user  interface by controlling appendage or visual display 

4. Patent Number : US8996167B2  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC 

Publication Date : 2015-03-31 

Application Date : 2012-09-17 

Title : User interfaces for robot training 

DWPI Title : Industrial robot for directly interacting with user, has appendage that is moved  

without resistance in response to forces applied to cuff, and circuitry that is provided to cause 

robot to operate in zero-force gravity-compensated mode 
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5. Patent Number : US8965580B2  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC 

Publication Date : 2015-02-24 

Application  Date : 2012-09-17 

Title : Training and operating industrial robots 

DWPI Title : Robot for manipulating objects within environment, has task-execution module that is 

provided for causing robot to execute tasks through commands to controller responsive to 

perception  

6. Patent Number : US20150290802A1  

Assignee : RETHINK ROBOTICS INC 

Publication Date : 2015-10-15 

Application  Date : 2015-06-24 

Title : VISION-GUIDED ROBOTS AND METHODS OF TRAINING THEM 

DWPI Title : Method for training vision-guided industrial robot used in e.g. manufacturing 

environment, involves performing selection based on one of mechanical or visual input provided 

by user 

7. Patent Number : US9457471B2  

Assignee : IROBOT CORP 

Publication Date : 2016-10-04 

Application Date : 2014-12-30 

Title : Autonomous mobile robot 

DWPI Title : Autonomous mobile robot e.g. domestic central vacuum cleaner, for lifting dust and 

dirt from e.g. floors, has behavior system for executing anti-tilt behavior in response to signals that 

robot is tilted with respect to direction of gravity 

8. Patent Number : US9452532B2  

Assignee : PANASONIC IP MAN CO LTD 

Publication Date : 2016-09-27 

Application Date :  2015-01-06 

Title : Robot, device and method for controlling robot, and computer-readable non-transitory  

recording medium 
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 DWPI Title : Power-assist robot e.g. industrial robot, has setting unit for setting restriction period            

for restricting movement of arm, where  restriction is not imposed on joints when jam is in restriction 

period and end portion is in unrestricted area 

9. Patent Number : US9327408B2  

Assignee : FANUC CORP 

Publication Date : 2016-05-03 

Application Date : 2015-02-09 

Title : Robot control device detecting contact with external environment 

DWPI Title : Device for controlling industrial robot, has contact force calculating unit for calculating 

contact force when arm is in contact with external environment by subtracting force estimated by 

estimating unit 

10. Patent Number : US9242377B2  

Assignee : SEIKO EPSON CORP 

Publication Date  :  2016-01-26 

Application  Date :  2013-08-30 

Title : Robot 

DWPI Title : Robot e.g. industrial robot used for  manufacturing wrist watch, has control device 

that performs feedback-control of angular velocities obtained from angle/inertia sensors for every  

rotation axis corresponding to angle/inertia sensors 
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รายงานข้อมูลวิชาการอตุสาหกรรมเป้าหมายเรื�อง หุ่นยนต์เพื�ออตุสาหกรรม 

ผลการวิเคราะห์ข้อมูลเอกสารสทิธิบัตร (Patent Analysis) 

   ชุดข้อมูลสิทธิบัตรเรื่อง industr* robot* จํานวน  463 เรื่อง วิเคราะห์ข้อมูลใน 7 เรื่อง คือ ช่ือประเทศ การยื่นจด

ตามรายปี เจ้าของสิทธิบัตร (Assignee)  รายช่ือนักประดิษฐ์สิทธิบัตร (Inventor) ระบบหมวดหมูเ่ทคโนโลยี (IPC) Citation, 

Text Clustering และ ThemeScape Map ดงันี � 

                  

            รูปท่ี 1 แสดงข้อมูลช่ือประเทศ 

             จากรูปท่ี 1 แสดงข้อมลูช่ือประเทศ พบว่าเป็นเอกสารสทิธิบัตรของประเทศสหรัฐอเมริกา มากท่ีสุด จํานวน 404 เรื่อง 

รองลงมา คือ สหภาพยุโรป จํานวน 49 เรื่อง   

                                        

                                                                      รูปท่ี 2 แสดงข้อมลูการยื่นจดตามรายปี 

                    จากรูปที� 2 แสดงข้อมูลการยื่นจดตามรายปี พบว่า มกีารยื่นจดสิทธิบัตรในช่วงปี 2015–2016 มากท่ีสุด คือ 

จํานวนหลัก 100 เรื่องข้ึนไป 
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                                      รูปท่ี 3 แสดงข้อมลูรายช่ือเจ้าของสทิธิบัตร (Assignee)   

            จากรูปท่ี 3 แสดงข้อมูลรายช่ือเจ้าของสิทธิบัตร พบว่าเจ้าของสิทธิบัตรมากท่ีสดุ คือ บริษัท Kuka Roboter GMBH 

จํานวน 37 เรื่อง 

                 

                                           รูปท่ี 4 แสดงข้อมูลรายช่ือนักประดิษฐ์สิทธิบัตร (Inventor)   

              จากรูปท่ี 4 แสดงข้อมลูรายช่ือนักประดิษฐ์สิทธิบัตร พบว่ารายช่ือนักประดิษฐ์สิทธิบัตรมากท่ีสุด คือ  

Brogardh, Torghy จํานวน 14 เรื่อง 
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                                                     รูปท่ี 5 แสดงข้อมูลตามระบบหมวดหมู่เทคโนโลยี  (IPC)    

                จากรูปท่ี 5 แสดงข้อมูลตามระบบหมวดหมู่เทคโนโลยี International Patent Classification (IPC) พบว่า IPC  

ท่ีมีมากท่ีสุด คือ B25J000916 จํานวน 379 เรื่อง 

                รหัส B25J000916 มีความหมายว่า : HAND TOOLS; PORTABLE POWER-DRIVEN TOOLS; HANDLES FOR 

HAND IMPLEMENTS; WORKSHOP EQUIPMENT; MANIPULATORS  

                 : MANIPULATORS; CHAMBERS PROVIDED WITH MANIPULATION DEVICES 
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                                          รูปท่ี 6 แสดงรายช่ือเจ้าของสิทธิบัตรท่ีได้รับการอ้างอิง (Citation) 

            จากรูปท่ี 6 แสดงรายช่ือเจ้าของสิทธิบัตรท่ีได้รับการอ้างอิง พบว่าเจ้าของสิทธิบัตรท่ีไดร้ับการอ้างอิงสูงสุด คือ บริษัท 

ABB AB ท่ีมีสิทธิบัตร จํานวน 15 เรื่อง ได้รบัการอ้างอิงรวม 218 ครั้ง คิดเป็นค่าเฉลี่ยเท่ากับ 14.53    

Text Clustering หมายถึง กลุ่มคําท่ีสําคัญในชุดเอกสารสิทธิบัตรท่ีเป็นผลลัพธ์ในการสบืค้น แสดงได้ดังน้ี 

Text Clustering ในคําสืบค้น industr* robot* ผลลัพธ์ จํานวน 463 เร่ือง  แสดงกลุ่มคํา 2 ชุด คือ  

กลุ่มคําชุดท่ี 1  จํานวนเร่ืองท่ีพบ กลุ่มคําชุดท่ี 2 จํานวนเร่ืองท่ีพบ 

robot arm, force, arm 
แตกย่อยเป็นกลุ่มคําย่อย ดังน้ี 

45 calibration, tool, measurement

แตกยอ่ยเป็นกลุม่คํายอ่ย ดังน้ี 

44 

information, correct, acquire 11 motion, machine, frame 6 

grasp, finger, section 8 light, laser, robot tool 6 

means, abutment, redundant 7 member, element, force 6 

part, operator, assistance 4 emitter, sensor, body 5 

internal, model, chain 4 measure point, point, center 5 

robot device, actuator, link 3 calibration object, electrical, 
pattern 

3 

parameter, dynamics, impedance 3 region, trajectory, work region 3 

data, foresee, visual sensor 2 uncategorized 10 

uncategorized 3   
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ThemeScape Map หมายถึงการวิเคราะห์ข้อมลูสิทธิบัตรให้ออกมาเป็นรูปภาพแผนท่ี ท่ีเรยีกช่ือว่า ThemeScape Map  

โดยท่ีผู้ใช้งานสามารถสั่งระบบฐานข้อมูลให้ Interactive แสดงเน้ือหาแบบข้อความข้ึนมาได ้ในภาพแผนท่ีน้ีแสดงกลุ่มคําสําคัญ

ท่ีปรากฏในเอกสารสิทธิบัตรท่ีมีเน้ือหาคล้ายคลึงกัน แปลความได้ว่ามีสิทธิบัตรในกลุ่มคําเหลา่น้ีในจํานวนเท่าไรได ้

 

ในภาพแสดงกลุม่คําท่ีสําคัญ เช่น  velocity sensor  /  detect  /  camera  /  vision-guided  เป็นต้น 

หมายความว่ามีเอกสารสิทธิบัตรในเรื่องจากคําศัพท์เหล่าน้ีจํานวนมาก 

 

ในภาพแผนท่ี ให้ระบบแสดงหัวข้อเรื่อง Topic-Object ฐานข้อมูลแสดงออกมาเป็นจุดสีแดง แสดงการกระจายตัวของกลุ่ม

เอกสาร รวมถึงระบบแสดงข้อมูลรายละเอียดบรรณานุกรมของเอกสารสิทธิบัตรในแตล่ะเรื่อง 

 



 

 Page 17 

รายงานข้อมูลวิชาการอตุสาหกรรมเป้าหมายเรื�อง หุ่นยนต์เพื�ออตุสาหกรรม 

ฐานข้อมูล Frost & Sullivan  

    Frost & Sullivan องค์กรท่ีปรึกษาทางธุรกิจและวิจยัระดับโลก จัดทําข้อมูลรายงานวิเคราะห์เก่ียวกับอุตสาหกรรม 

เทคโนโลยี และแนวโน้มงานวิจัย  

            Frost & Sullivan ได้จดัทํารายงานวิเคราะห์เก่ียวกับเรื่อง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม (คําสบืค้น industr* robot*) 

จํานวน 5 เรื่อง ดังน้ี 

Frost & Sullivan 

ลําดับท่ี ชื่อรายงานวิเคราะห์เร่ือง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม 

1. Industrial Robotics- Decoding the Robotics Impact on Manufacturing 
(Frost Perspectives / Industrial Automation / 27 Feb 2017) 

2. Industrial Robotics- Decoding the Robotics Impact on Manufacturing 
(Frost Perspectives / Industrial Automation / 21 Feb 2017) 

3. Specially Developed Robots for the Marine Industry - Advanced Manufacturing TOE 
(TechVision Opportunity Engines / D718/2F / Industrial Automation Measurement & 
Instrumentation / 25 Nov 2016) 

4. Potential Impact of the Penetration of Mobile Robots and Autonomous Machines in Industrial 
Applications 
(Frost Perspectives / Industrial Automation / 24 Nov 2016) 

5. Potential Impact of the Penetration of Mobile Robots and Autonomous Machines in Industrial 
Applications 
(Frost Perspectives Industrial Automation 15 Nov 2016) 

 

บทสรุป  

          ผลจากการสืบค้นเพ่ือตรวจสอบผลงานการวิจัยและพัฒนา (Research & Development) และผลงานด้านสิทธิบัตร

(Patenting) ในระดับนานาชาติ จากฐานข้อมูลวิชาการระดับโลก สามารถสรุปได้ว่าท่ัวโลกมีการทําวิจัยและยื่นขอจดสิทธิบัตร 

ในหัวข้อเรื่อง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม (Industrial Robot) เพ่ิมมากข้ึนตลอดมาตั้งแต่ในช่วงปี 2006 -2017 โดยประเทศจีน 

เป็นผู้นําการวิจัยสูงสุด จากหน่วยงานวิจัยคือ Harbin Institute of Technology, Beihang University, South China 

University of Technology เป็นต้น ประเทศสหรัฐอเมริกา เป็นผู้นําการวิจัยลําดับท่ีสอง สาขาวิชาหลักในการวิจัยคือ สาขา

วิศวกรรมศาสตร์ และพบว่าประเทศไทยมีศักยภาพงานวิจัยในเรื่อง หุ่นยนต์เพ่ืออุตสาหกรรม โดยพบผลงานวิจัยของสถาบัน 

ในไทย  เช่น สถาบันเทคโนโลยีแห่งเอเชีย (AIT) สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

มหาวิทยาลยัธรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ เป็นต้น โดยท่ี เนคเทค สวทช. มีบทความวิจัยในเรื่องน้ีด้วย 

          ส่วนสิทธิบัตรพบว่ามีการยื่นขอในประเทศสหรัฐอเมริกามากท่ีสุด บริษัทเจ้าของสิทธิบัตรสูงสดุคือ Kuka Roboter 

GMBH ประเทศเยอรมนี ส่วนหัวข้อย่อย robot arm, tool measurement เป็นหัวข้อย่อยท่ีพบสูงสดุตามการวิเคราะห์กลุ่มคํา 

ตามลาํดับ รวมถึงพบรายงานการวิเคราะห์แนวโน้มล่าสดุของปี 2016-2017 ของหุ่นยนต์เรื่องอุตสาหกรรม จากแหล่งข้อมูลท่ีมี

ช่ือเสียง Frost & Sullivan อีกด้วย 


