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4แนะนํา AGV AMR

AGV (Automatic Guided Vehicle) และ AMR (Autonomous Mobile Robot) เปนระบบขนสงอัตโนมัติที่ใชในการลําเลียงขนสงภายในโรงงานและคลังสินคาโดยไม

ตองใชคนขับ โดย AGV จะเคลื่อนที่ไปตามเสนทางที่กําหนดไวลวงหนาโดยอาศัยเทปแมเหล็กหรือแนวทางนําทาง และมักใชสําหรับการขนสงตามเสนทางที่กําหนดไวแลว

อยางแนนอน ในทางกลับกัน AMR สามารถรับรูสภาพแวดลอมโดยรอบและตัดสินใจเลือกเสนทางการเคลื่อนท่ีดวยตนเอง พรอมท้ังสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางรวมไปถึงคน

ไดอยางอัตโนมัติ การนําระบบเหลาน้ีมาใช จะชวยเพ่ิมประสิทธิภาพในการขนสง ลดการพ่ึงพากําลังคน และสามารถนําไปประยุกตใชในการลําเลียงวัสดุจากพ้ืนท่ีจัดเก็บไปยัง

สายการประกอบหรือกระบวนการบรรจุภัณฑไดอยางมีประสิทธิภาพ



5ประโยชนของการนํา AMR และ AGV มาใช

การลดตนทุนดานแรงงาน

การนํา AGV และ AMR มาใชชวยลดตนทุนไดอยางมีนัยสําคัญทั้งใน

ระยะสั ้นและระยะยาว ระบบหุ นยนตเหล าน ี ้สามารถดําเน ิน

กระบวนการดานโลจิสติกส เชน การขนสงสินคาในคลังสินคา การ

หยิบสินคา (Picking) และการคัดแยกผลิตภัณฑ ไดโดยไมตองพึ่งพา

แรงงานมนุษยเปนหลัก โดยเฉพาะอยางยิ่ง หากนํา AGV และ AMR 

มาใชแทนงานที่มีตนทุนแรงงานสูง หรือเปนงานที่แมจะมีความเรียบ

งายแตใชตนทุนสูง ก็จะชวยใหการดําเนินธุรกิจมีประสิทธิภาพมากขึ้น 

และลดคาใชจายไดอยางมีประสิทธิผล

การเพ่ิมประสิทธิภาพในการผลิต

AGV และ AMR สามารถชวยเพิ่มประสิทธิภาพการผลิตไดอยางมาก 

เน่ืองจากไมเกิดความเหน่ือยลาเหมือนมนุษยและสามารถรักษาระดับ

ประสิทธิภาพในการทํางานไดอยางสมํ ่าเสมอ หุ นยนตเหลานี ้ใช

เซ็นเซอรและซอฟตแวรเฉพาะทางในการรับรู สภาพแวดลอมและ

ดําเนินงานตามท่ีตั้งโปรแกรมไวโดยอัตโนมัติ ทําใหกระบวนการตางๆ 

เชน การหยิบสินคา การบรรจุภัณฑ และการขนสงสินคา ดําเนินไปได

อยางรวดเร็วและแมนยํายิ่งข้ึน

โดยในบางกรณี AGV และ AMR อาจสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพและลดขอผิดพลาดมากกวามนุษย อีกท้ังยังชวยใหธุรกิจ

สามารถตอบสนองตอความตองการของตลาดและลูกคาไดอยาง

รวดเร็ว สงผลใหไมเพียงแตพนักงานไดรับประโยชนจากการทํางานท่ีมี

ประสิทธิภาพมากขึ้น แตยังชวยขับเคลื่อนการเติบโตและการพัฒนา

ขององคกรไดอีกดวย

การลดภาระงานและขอผิดพลาดจากมนุษย

หากพนักงานตองเผชิญกับภาระงานหนักอยางตอเนื่องหรือมีความไม

พอใจในสภาพการทํางาน ยอมสงผลใหเกิดอัตราการลาออกที่สูง 

อยางไรก็ตาม การนํา AGV และ AMR มาใชจะชวยลดภาระของ

พนักงาน ทําใหความพึงพอใจในการทํางานเพ่ิมข้ึน รวมถึงชวยสงเสริม

สุขภาพและความปลอดภัยในการทํางาน ซึ ่งจะนําไปสูการรักษา

บุคลากรท่ีมีคุณภาพในระยะยาว

แมวาหุนยนต AMR และ AGV จะยังตองอาศัยการตั้งคาการทํางาน

และการบํารุงรักษาจากมนุษย แตเมื่อเทียบกับการดําเนินงานดานโลจิ

สติกสท่ีอาศัยแรงงานมนุษยเพียงอยางเดียวแลว การใชระบบอัตโนมัติ

สามารถชวยลดความผิดพลาดท่ีเกิดจากมนุษยไดอยางมีนัยสําคัญ
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6ความแตกตางระหวาง AGV และ AMR

ความแตกตางดานวิธีการเคลื่อนท่ี:AMR เคลื่อนท่ีโดยกําหนดเสนทางดวยตนเอง แต AGV เคลื่อนท่ีตามเสนทางท่ีกําหนดไวลวงหนา

AMR สามารถทํางานไดโดยไมตองอาศัยมนุษย หลังจากสรางแผนที่เสมอืนของพื้นที่ปฏิบัติงานแลว หุนยนตจะเคลื่อนที่ไปยงัจุดหมายปลายทางโดยอัตโนมติัตามแผนที่น้ัน ในทาง

กลับกัน AGV จะเคลื่อนที่ไปตามเสนทางที่กําหนดโดยมนุษย ซ่ึงตองมีการติดต้ังตัวนําทาง เชน เทปแมเหล็กหรือสายไฟ ไวในพื้นที่ปฏิบัติงานลวงหนา

ความแตกตางเมื่อมีคนกีดขวางอยูบนเสนทางการเคลื่อนท่ี: AMR สามารถหลบหลีกได แต AGV น้ันจะหยุดการเคลื่อนท่ี

AMR จะคํานวณเสนทางโดยอัตโนมัติบนแผนที่เสมือนที่สรางข้ึน หากมีบุคคลอยูบนเสนทาง AMR จะสามารถคํานวณเสนทางใหมและหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางเพื่อเดินหนาตอไปได 

ในทางกลับกัน AGV ซ่ึงเคลื่อนที่ตามเสนทางที่กําหนดไวลวงหนา จะไมสามารถเปลี่ยนเสนทางได หากตรวจพบบุคคลอยูขางหนา AGV จะหยุดการเคลื่อนที่โดยอัตโนมัติ

หลักการทํางานของ AGV

ชื่ออยางเปนทางการ: Automated Guided Vehicle (AGV)

คําแปลภาษาญี่ปุน: “無人搬送車” หรือ “自動搬送車” (ยานพาหนะขนสงอัตโนมัติ)

วิธีการเคลื่อนท่ีหลักของ AGV

AGV เคลื่อนที่ตามเสนทางที่กําหนดไวลวงหนา เสนทางนี้ถูกกําหนดโดยการติดตั้งตัวนําทาง ซึ่งอาจ

แตกตางกันไปตามประเภทของ AGV ตัวอยางเชน บางรุนใชเทปนําทางที่ติดบนพื้นเพื่อให AGV 

เคลื่อนท่ีตามเสนทางท่ีกําหนด

หลักการทํางานของ AMR

ชื่ออยางเปนทางการ: Autonomous Mobile Robot (AMR)

คําแปลภาษาญี่ปุน: “非ガイド方式AGV” หรือ “自律走行搬送ロボット” (หุนยนตขนสง
อัตโนมัติแบบไรแนวทางนําทาง)

วิธีการเคลื่อนท่ีหลักของ AMR

AMR สามารถกําหนดเสนทางการเคลื่อนที่ของตนเองได โดยใชเลเซอร เซ็นเซอร และกลองที่ติดตั้งมา

เพื่อตรวจจับสภาพแวดลอมและสรางแผนที่เสมือนของพื้นที่ปฏิบัติงาน จากนั้น AMR จะคํานวณ

เสนทางท่ีเหมาะสมไปยังจุดหมายปลายทางและเคลื่อนท่ีโดยอัตโนมัติตามแผนท่ีดังกลาว



7การประยุกตใช AGV และ AMR ในอุตสาหกรรมตางๆ

AGV และ AMR ถูกนํามาใชในการขนสงชิ้นสวนและวัตถุดิบ รวมถึงการทําใหระบบโลจิสติกสระหวางสายการผลิตเปนแบบอัตโนมัติ ซึ่งชวยเพิ่ม

ประสิทธิภาพการทํางานและลดปญหาการขาดแคลนแรงงานได
อุตสาหกรรมการผลิต

ใชสําหรับการหยิบสินคา การคัดแยก และการขนสงไปยังสายการบรรจุภัณฑ ทําใหกระบวนการโลจิสติกสภายในคลังสินคาเปนระบบอัตโนมัติ 

โดยเฉพาะอยางย่ิงในอุตสาหกรรมอีคอมเมิรซ ท่ีตองการความรวดเร็วและความแมนยําในการประมวลผลคําส่ังซื้อ

อุตสาหกรรมโลจิสติกส

และคลังสินคา

ใชสําหรับการเติมสินคาในรานคา การบริหารจัดการสต็อกสินคา และชวยลดตนทุนการดําเนินงาน อีกทั้งยังสามารถนํามาใชสําหรับงานทําความ

สะอาดภายในรานหลังปดทําการ ซึ่งชวยปรับปรุงประสบการณของลูกคาและเพิ่มประสิทธิภาพการดําเนินงาน
อุตสาหกรรมคาปลีก



8การประยุกตใช AGV และ AMR (1) การขนสงระหวางกระบวนการผลิต

ในกระบวนการผลิต เชน การรับเขา การจัดเก็บ และการจัดสง สถานที่ปฏิบัติงานแตละจุดมักอยูหางกัน ซ่ึงทําใหเกิด "งานขนสง" ทุกครั้งที่มีการสงผานระหวางกระบวนการ ใน

กรณีน้ี สามารถนําหุนยนตขนสงอัตโนมัติ เชน AGV มาใชเพื่อชวยลดภาระงานและเพิ่มประสิทธิภาพการขนสงได โดยจําเปนตองกําหนดจํานวนหุนยนตใหเหมาะสมกับระยะทาง

และความเร็วที่ตองการ รวมถึงออกแบบจุดหยุด ระยะเวลาตาง ๆ และความเร็วของการขนสงใหแมนยํา

แนวทางในการนํา AGV/AMR ไปใชในการขนสงระหวางกระบวนการ

การเชื่อมตอ AGV และ AMR กับอุปกรณอ่ืน ๆ

ควรตั้งคาจุดหยุดของแตละอุปกรณใหสอดคลองกัน เพ่ือปองกันปญหาการทํางานผิดพลาดในแตละกระบวนการ การกําหนดความเร็วและชวงเวลาในการขนสง

ควรปรับความเร็วของหุนยนตใหเหมาะสมกับขอกําหนดของกระบวนการผลิต เพ่ือใหสามารถขนสงไดอยางมีประสิทธิภาพ

จุดสําคัญในการ

นําไปใชงาน



9การประยุกตใช AGV และ AMR (2) Goods to Person

AGV และ AMR สามารถนํามาใชในสถานีหยิบสินคา (Picking Station) โดยชวยทําใหกระบวนการขนสงสินคาตั้งแตการรับเขา ตรวจสอบ และหยิบสินคาเปนแบบอัตโนมัติ ซึ่ง

แนวคิด “Goods to Person” เปนหัวใจสําคัญของระบบนี้ โดยเปลี่ยนจากรูปแบบเดิมที่ “พนักงานตองเดินไปหาชั้นวางหรือสินคา” มาเปน “หุนยนตขนสงสินคาและชั้นวาง

มายังพนักงาน” การใชระบบน้ีชวยลดภาระงานของพนักงาน ลดจํานวนแรงงานที่จําเปนในศูนยกระจายสินคา และเพิ่มประสิทธิภาพการทํางานโดยรวม

Goods to Person

จําเปนตองใชเวลาและความพยายามในการคนหาสินคา

พนักงานตองขนสงสินคาเอง ทําใหเกิดภาระแกพนักงาน

หากสถานท่ีจัดเก็บสินคาอยูไกล เวลาท่ีใชในการขนสงจะยิ่งนานข้ึน

พนักงานขนสงสินคาจากช้ันวางหน่ึงไปยังอีกช้ันวางหน่ึง หุนยนตขนสงช้ันวางสินคาไปยังพนักงาน

ลดภาระของพนักงานโดยไมตองคนหาและขนสงสินคาเอง

ลดระยะทางในการเดินของพนักงาน สงผลใหประสิทธิภาพการทํางานเพ่ิมข้ึน

หุนยนตชวยใหการขนสงมีมาตรฐานและรองรับปริมาณงานท่ีเพ่ิมข้ึนไดอยางมีประสิทธิภาพ
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เพื่อใหสามารถทําใหระบบโลจิสติกสภายในองคกรเปนแบบอัตโนมัติได การเลือก AMR ที่เหมาะสมกับโรงงานหรือคลังสินคาของบริษัทนั้นเปนสิ่งสําคัญ โดยขั้นตอนแรก ควรกําหนดกระบวนการ

และลักษณะงานที่ตองการทําใหเปนอัตโนมัติ รวมถึงพิจารณาวิธีการขนสงที่เหมาะสมกับประเภทของสินคาหรือวัสดุที่ตองการเคลื่อนยาย จากนั้น ควรพิจารณาสภาพแวดลอมของพื้นที่ใชงาน 

ความถี่ในการเปล่ียนแปลงของสินคาและเสนทางการขนสง ตลอดจนตนทุน เพื่อเลือกวิธีการนําทาง (Navigation Method) ที่เหมาะสมนอกจากนี้ ควรตระหนักวาอาจจะยังมีบางกระบวนการที่ไม

สามารถทําใหเปนอัตโนมัติท้ังหมดได

จุดที่ตองตรวจสอบกอนการนําไปใชงาน

ปจจัยอ่ืน ๆ ท่ีควรพิจารณา

 นํ้าหนักท่ีบรรทุกและความเร็วในการขนสงของ AGV/AMR

   ความแมนยําในการหยุดท่ีตําแหนงท่ีกําหนด (ซ่ึงสําคัญเปนอยางยิ่งเม่ือทํางานรวมกับหุนยนตอ่ืน)

ตนทุนเพ่ิมเติม เชน ระบบซอฟตแวรและอุปกรณเสริมท่ีเก่ียวของกับ AMR นอกเหนือจากตัวเครื่องหลัก

STEP1 STEP2

ตรวจสอบกระบวนการและลักษณะงานท่ีตองการทําใหเปนอัตโนมัติ และกําหนดวิธีการ

ขนสงตามประเภทของสินคาท่ีตองการเคล่ือนยาย

เลือก AGV/AMR ตามสภาพแวดลอมของสถานท่ีปฏิบัติงาน ประเภทของสินคาท่ีขนสง 

และเสนทางการเดินรถ

กระบวนการท่ีตองการ

ทําใหเปนอัตโนมัติ

ลักษณะงานท่ีตองการ

ทําใหเปนอัตโนมัติ
สินคาท่ีตองการขนสง

สภาพแวดลอมของ

สถานท่ีปฏิบัติงาน
เสนทางการเดินรถ ตนทุน
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AGV และ AMR มีวิธีการขนสงหลัก 3 ประเภท ไดแก แบบลากจูง (Towing Type), แบบพื้นตํ่า (Low-Profile Type), และแบบรถยก (Forklift Type) ซึ่งแตละประเภทมีลักษณะเฉพาะท่ีแตกตาง

กัน ดังนั้น การเลือกวิธีการขนสงท่ีเหมาะสมควรพิจารณาจากขอกําหนดของระบบอัตโนมัติท่ีตองการ, กระบวนการทํางาน, ลักษณะงาน และประเภทของสินคาท่ีขนสง

วิธีการขนสงและลักษณะเฉพาะ

ประเภทนี้สามารถยกและขนยายพาเลทหรือสินคาที่มีนํ้าหนักมากไดโดย

อัตโนมัติ ทําใหไมจําเปนตองใชแรงงานคนในการควบคุม ซึ่งชวยเพิ่มความ

ปลอดภัยและประสิทธิภาพในการทํางานไดอยางมาก สามารถรองรับสินคา

หลากหลายประเภท และสามารถนําไปใชงานหรือปรับเปลี่ยนใหเหมาะสม

กับกระบวนการโลจิสติกสและการผลิตที่แตกตางกันไดอยางรวดเร็วตาม

ความตองการ

แบบรถยก (Forklift Type)

AGV/AMR แบบลากจูงเปนระบบที่สามารถลากรถพวงหรือรถเข็นหลายคัน

เพื่อขนสงสินคาปริมาณมากไดอยางมีประสิทธิภาพ เหมาะสําหรับโรงงานที่

ตองจัดการกับสินคาที่มีนํ ้าหนักมาก เชน ชิ ้นสวนยานยนตและชิ้นสวน

เครื่องจักร การขนสงสินคาหลายรายการพรอมกันชวยเพิ่มประสิทธิภาพ

การทํางานอยางมาก และยังสามารถปรับเปลี่ยนหรือขยายรูปแบบการ

ขนสงไดอยางยืดหยุน นอกจากนี้ยังเหมาะสําหรับการขนสงระยะไกล และ 

AMR ประเภทนี้ มักถูกนําไปใชในโรงงานหรือศูนยกระจายสินคาขนาดใหญ

อีกดวย

แบบยกข้ึน-ลงนี้ ไดรับการออกแบบใหสามารถยกสิ่งของจากตําแหนงที่ใกล

กับพื้นได จึงเหมาะสําหรับการขนยายสินคาที่มีนํ ้าหนักมากหรือพาเลท 

นอกจากนี้ ยังมีความสามารถในการขนสงที่สูง และถูกนํามาใชกันอยาง

แพรหลายในศูนยโลจิสติกสและสายการผลิต อีกทั้งยังสามารถใชแทนรถยก

ในโรงงานและคลังสินคา ทําใหสามารถขนสงไดอยางราบร่ืนแมในพื้นที่แคบ

ที่มีขอจํากัดดานความสูง อีกทั ้งยังสามารถเชื่อมตอกับระบบสายพาน

ลําเลียงเพื่อใหการขนสงเปนไปอยางตอเนื่องไดอีกดวย

แบบลากจูง (Towing Type)
แบบพ้ืนตํ่า (Low-Profile Type)

(แบบยกข้ึน-ลง / แบบสายพานลําเลียง)
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มีระบบการนําทางหลัก 3 รูปแบบ ไดแก ระบบแมเหล็กโดยการติดตามเสน, ระบบการนําทางโดยใชจุดสังเกต (ภาพ/QR Code) และระบบการนําทางดวยเลเซอร (SLAM) ซึ่งแตละระบบมี

ขอกําหนดท่ีแตกตางกันตามสภาพแวดลอมของสถานท่ีและขอดีขอเสียหลังการติดตั้ง ดังนั้น การตรวจสอบสภาพแวดลอมของสถานที่ เสนทางการเดินรถ และความเปนไปไดของการติดตั้งที่จําเปน

จึงเปนส่ิงสําคัญ หลังจากนั้น การเลือกระบบการนําทางควรตัดสินใจจากความถี่ในการเปล่ียนเสนทางและตนทุนการติดตั้ง

รูปแบบการเคลื่อนที่และคณุลักษณะ

ระบบนี้ใชเทปแมเหล็กหรือเสนนําทางแสงวางบนพื้นเพื่อกําหนดเสนทางการ

เคลื่อนท่ีของยานพาหนะ โดยมีจุดเดนท่ีความเรียบงายและตนทุนการติดตั้งที่ตํ่า 

เทปแมเหล็กหรือเสนนําทางแสงจะทําหนาที่เสมือนเปนเครื่องหมายที่ชัดเจน 

ชวยใหสามารถติดตามเสนทางที่กําหนดไวไดอยางแมนยํา รวมถึงยังลดความ

เสี่ยงตอความผิดพลาดหรือการออกนอกเสนทางที่กําหนด และมีเสถียรภาพที่ดี

เยี่ยม อยางไรก็ตาม แมวาระบบน้ีจะเหมาะสําหรับโรงงานท่ีมีการผลิตขนาดใหญ

และกระบวนการทํางานที่คงที่ตายตัว แตก็ยังขาดความยืดหยุน ถาหากมีการ

เปลี่ยนแปลงรูปแบบเสนทางอยางฉับพลัน รวมไปถึงกรณีการมีสิ่งกีดขวางเพิ่ม

มากข้ึนในเสนทางการเคลื่อนท่ี

ระบบนําทางดวยแมเหล็กและการติดตามเสนทาง

(Magnetic Guidance and Line Trace)

ระบบน้ีเปนรูปแบบการเคลื่อนที่ที่ใชจุดสังเกต (Landmark) เปนจุดอางอิง โดย

อาศัยเครื่องหมายทางกายภาพ หรือแท็กที่ติดตั้งเพิ่มเติม หรือสัญญาณดิจิทัล 

เพื ่อชวยใหยานพาหนะสามารถระบุตําแหนงของตนเองไดอยางแมนยําและ

เคลื่อนท่ีไปตามเสนทางท่ีกําหนด ระบบน้ีมีความยืดหยุนสูง สามารถปรับเปลี่ยน

การทํางานไดอยางคลองตัว และรองรับการกําหนดเสนทางที่ซับซอน รวมถึงการ

เพ่ิมงานใหมไดดีกวาระบบเสนทางคงท่ีแบบเดิม

ระบบนําทางดวยจุดสังเกต (Landmark) 

(ภาพ/QR Code)
ระบบนําทางดวยเลเซอร (SLAM)

SLAM ยอมาจาก Simultaneous Localization and Mapping เปนเทคโนโลยี

ท ี ่ช วยใหยานพาหนะสามารถระบุต ําแหนงของตนเองและสร างแผนที่

สภาพแวดลอมไดพรอมกัน สงผลใหสามารถเคลื่อนที่ไดอยางอัตโนมัติ เมื่อนํา 

SLAM มาใชกับ AGV จะชวยลดความจําเปนในการใชเครื่องหมายหรือแนวทาง

นําทางแบบกายภาพ ทําใหยานพาหนะสามารถเคลื่อนที่ไดเองในสภาพแวดลอม

ท่ีซับซอนและเปลี่ยนแปลงไดตลอดเวลา
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สวนงานขาย

ใชเวลา 8 สัปดาห

ใชเวลา 4 สัปดาห

ใชเวลา 16 - 30 สัปดาห

ใชเวลา 2 สัปดาห

ใชเวลาอยางนอย 30 สัปดาห

สูงสุด 42 สัปดาห

เร่ิมจากการทําการสอบถามเกี่ยวกับการดําเนินงานในปจจุบัน และระบบท่ีใชอยูในปจจุบัน เพื่อยืนยันขอกําหนดท่ีจําเปน รวมไป

ถึงวิเคราะหสถานการณปจจุบันของลูกคา จากนั้นจึงจะจัดทําใบเสนอราคาใหแกลูกคา
生産計画

1. การวิเคราะห

สภาพปจจุบัน

จากผลการวิเคราะหสภาพปจจุบัน จะมีการกําหนดรายละเอียดขอกําหนดเพิ่มเติม เพื่อใหมั่นใจวาระบบสามารถใชงานไดตรง

กับการดําเนินงานจริง

2. การกําหนด

ขอกําหนด

จัดการประชุมวางแผนและออกแบบระบบตามขอกําหนด โดยทําการออกแบบตั้งแตขั้นพื้นฐาน ไปจนถึงรายละเอียด และเตรียม

ความพรอมในการเปล่ียนผานระบบ
3. การออกแบบ

ปรับระบบใหเหมาะสมกับการดําเนินงาน และเร่ิมการทดสอบ พรอมพิจารณาวิธีการยายขอมูลเพื่อใหการนําระบบไปใชเปนไป

อยางราบร่ืน

4. การพัฒนาและ

การทดสอบ

ดําเนินการฝกอบรมการใชงาน โดยระบบจะทํางานควบคูกับระบบงานท่ีใชอยูเดิม หรือกับการดําเนินงานปจจุบัน เพื่อใหลูกคา

สามารถตรวจสอบความเหมาะสมของการใชงานระบบได จากนั้นจึงจะใหลูกคาทําการตรวจรับขั้นสุดทาย

5.การใหบริการ

ในการติดตั้งระบบ

เมื่อลูกคาเร่ิมตนการใชงานจริง ทาง TOMAS TECH พรอมใหการสนับสนุนดานการบํารุงรักษา ใหคําปรึกษา จัดหาขอมูล 

และอัปเดตระบบอยางตอเนื่อง เพื่อการใชงานระบบท่ีปลอดภัยและราบร่ืนในระยะยาว
6. การใชงานระบบจริง
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# การบํารุงรักษาซอฟตแวร Standard / Option

1 การบริการ และชวยเหลือในการฟนฟูระบบ

ทาง TOMAS TECH จะทําการเป ดช องทางการบร ิการและให ความช วยเหล ือ

เพื่อใหบริการสนับสนุนการดําเนินงานผานทางโทรศัพทและอีเมล รวมถึงการชวยฟนฟู

ระบบในกรณีท่ีเกิดขอผิดพลาดในซอฟตแวรของเรา

Standard*1

2 การใหบริการซอฟตแวรเวอรชันอัปเดต

เมื ่อมีการปรับปรุงฟงกช ันการทํางานของซอฟตแวร จะมีการใหบริการซอฟตแวร

เวอรชันอัปเดตใหแกลูกคา โดยจะไดรับซอฟตแวรเวอรชันลาสุดที่รองรับระบบปฏิบัติการ 

(OS) ใหมลาสุดโดยไมคิดคาใชจาย

การไมตองซื้อซอฟตแวรใหมเมื่อมีการอัปเดตเซิรฟเวอรนั้น จะชวยลดตนทุนของในสวน

ของวงจรชีวิตซอฟตแวร (Lifecycle Cost) ของลูกคาไดเปนอยางดี

Standard*1

# การบํารุงรักษาฮารดแวร

1 การบํารุงรักษาฮารดแวร
ในกรณีท่ีเซิรฟเวอรเกิดความผิดปกติ ทางบริษัทเราหรือทางผูผลิตฮารดแวรจะดําเนินการ

ซอมแซม หรือทําการเปลี่ยนชิ้นสวนใหแกลูกคาถึงสถานท่ีทํางาน หรือโรงงานของทาน
Option*2

# การติดตั้งซอฟตแวรใหม

1 การติดตั้งซอฟตแวรใหม

ในกรณีท่ีจําเปนจะตองติดตั้งซอฟตแวรใหมหลังจากการซอมแซมเซิรฟเวอร ทางเราจะทํา

การดําเนินการกูคืนซอฟตแวรสําหรับการทํางานใหแกทานใหมอีกครั้ง (โดยไมรวมการ

ฟนฟูขอมูลในสต็อก)

Standard*1

*1) การใหบริการในปแรกจะรวมอยูในราคาการซ้ือระบบแลว สําหรับปท่ีสองและปถัดไป จําเปนตองทําสัญญาเปนรายป

*2) จะใหบริการเฉพาะในกรณีท่ีลูกคาซ้ือฮารดแวรจากบริษัทของเรา
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info@tomastc.com

Thai/EN: +66-81-012-6064 (Anek)

Japanese: +66-94-552-3097 (Nozaki)

TOMAS TECH

http://www.tomastc.com

เลขที่ 1 อาคารเอ็มดี ทาวเวอร ชั้น 16 หองซี 1

ซอยบางนา-ตราด 25 ถนนเทพรัตน แขวงบางนาเหนือ

เขตบางนา กรุงเทพมหานคร 10260
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