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บทที ่4 

ผลการทดลองและผลกระทบ 

  

         บทน้ีกล่าวถึงการทดสอบดา้นเทคนิคและการประยกุตหุ่์นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือนท่ีแตกขยายรูปลกัษณ์

และการประยกุตโ์ดยจะเสนอเป็นสองภาคส่วนดว้ยกนัคือส่วนผลลพัธ์ (output)ซ่ึงในท่ีน้ีคือผลการทดลอง

และผลการทดสอบระบบ และส่วนผลกระทบ (outcome) ซ่ึงหมายถึงผลพลอยไดท้างออ้มท่ีไดรั้บจาก

โครงการน้ีแต่เป็นไปเพื่อการตอบสนองวตัถุประสงคซ่ึ์งในท่ีน้ีคือ การสร้างหุ่นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือนเพื่อการ

ประชาสัมพนัธ์คณะวศิวกรรมศาสตร์ อนัท่ีจริงแลว้หากคาํนึงถึงจุดประสงคข์องการสร้างหุ่นยนตใ์นงานวิจยั

น้ีซ่ึงเนน้การสร้างความเช่ือมัน่ทางการตลาดส่วนแสดงในหวัขอ้ 4.1 อาจไม่มีความจาํเป็น ทวา่ เพื่อให้เกิด

ความสมบูรณ์ขององคค์วามรู้ท่ีควรครอบคลุมถึงส่วนท่ีเป็นเทคนิคทางวศิวกรรมจึงควรมีส่วนน้ีเพื่อเช่ือมโยง

กบัความสัมพนัธ์ในบทตน้ๆ ท่ีไดก้ล่าวมาแลว้  จึงแสดงรายละเอียดของส่วนผลลพัธ์ท่ีไดใ้นหวัขอ้ 4.1 และ

ผลกระทบในหวัขอ้ 4.2 ดงัจะกล่าวต่อไป 

        

        4.1 ผลการทดลอง 

              เน่ืองจากเทคโนโลยหุ่ีนยนตคื์อการบูรณาการสหวทิยาการผา่นแนวคิดจินตนาการท่ีตอ้งการสร้าง 

การทดลองในบทน้ีจึงมีแนวคิดเพื่อหาจุดสาํคญัของการเช่ือมต่อองคค์วามรู้จึงขอแสดงเฉพาะขอ้มูลท่ีเป็น

ส่วนใชง้านในการบูรณาการกบัองคค์วามรู้ท่ีทราบกนัดีโดยทัว่ไปแลว้ เช่น ความรู้ดา้น

ไมโครคอนโทรลเลอร์ ความรู้ดา้นทฤษฎีวศิวกรรมระบบควบคุมและเคร่ืองมือวดั ความรู้ดา้นวศิวกรรมการ

ส่ือสาร และเทคโนโลยวีสัดุ [45-48]  ซ่ึงมีผูเ้ขียนเป็นตาํราและคู่มือการปฏิบติัแลว้ 

             ดงันั้น ในการทดลองจะแบ่งเป็น 3 ตอนคือ การทดลองเก่ียวกบัระบบตวัตรวจรับท่ีใชใ้นการรองรับ

การอลักอรึธึมในบทท่ี 3 แสดงในหวัขอ้ยอ่ย 4.1.1 การทดสอบระบบการส่ือสารจะอยูใ่นหวัขอ้ 4.1.2 การ

ทดสอบการเคล่ือนท่ีตามเกณฑป์ระเมินตามท่ีนาํเสนอในบทท่ี 3 ควบคู่ไปพร้อมกบัการเคล่ือนท่ีในโหมด

อลวนแสดงในหวัขอ้ 4.1.3   

            หมายเหตุ ภาพท่ี 4.1 แสดงภาพหุ่นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือนท่ีไดจ้ากงานวจิยัน้ีโดยรูป (ก) แสดงภาพ

หุ่นยนตก่์อนแปลงร่างและในรูป (ข) เป็นหุ่นยนตห์ลงัแปลงร่างแลว้ หุ่นยนตน้ี์สร้างโดยคณะวจิยัและผูช่้วย

วจิยั ดงันั้นทุกการทดลองในหวัขอ้น้ีจะหมายถึงการทดสอบฟังกช์นัการทาํงานพื้นฐานของหุ่นยนตก์ระเป๋า

ลากเล่ือนซ่ึงมีฟังกช์นัการทาํงานทางวศิวกรรมเหมือนกนั   แมว้า่ หุ่นยนตรู์ปทรงอ่ืนท่ีผนัรูปแปลงท่ีไดจ้าก

งานวจิยัน้ีจะมีการออกแบบภายนอกใชส้ถาปัตยกรรมโครงสร้างต่างกนัตามการใชง้านดงัแสดงในหวัขอ้ 4.2 

ก็ตาม  
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(ก)   

 

 
(ข)  

 

ภาพที ่4.1 หุ่นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือน  (ก) ก่อนแปลงร่าง    (ข) หลงัแปลงร่าง 
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               4.1.1 การทดสอบระบบตวัตรวจรับระยะห่างหุ่นยนตก์บัคนและส่ิงกีดขวาง   

                      การทดลองน้ีเพื่อตรวจสอบวดัค่าระยะระหวา่งหุ่นยนตก์บัคนและส่ิงกีดขวางโดยกาํหนด

โปรโตคอล 16 บิตโดย 13  บิตแรกจะเก็บเป็นขอ้มูลความลึกท่ีจะแสดงผลภาพท่ีรับจากกลอ้งท่ีติดกบัตวั

หุ่นยนตแ์ละกาํหนด 3 บิตสุดทา้ยเป็นจาํนวนของคนท่ีอยูร่อบขา้งหุ่นยนตจ์ากอลัตราโซนิคเซนเซอร์ท่ีติดท่ี

ตวัหุ่นยนตโ์ดยกาํหนดให้ 

000  ไม่มีคน 

001  มี 1 คน 

010  มี 2 คน 

011  มี 3 คน 

100  มี 4 คน 

101  มี 5 คน 

110  มี 6 คน 

 

        เน่ืองจากเรากาํหนดระยะอ่อนไหวของหุ่นยนตใ์นรัศมี 100 cm ดงันั้นในส่วนของระยะความลึก 

จากขอ้มูลจึงทาํการทดลองเก็บผลท่ีระยะความลึกต่าง ๆ พบวา่ระยะท่ี อยูใ่นเกณฑ ์คปภส. ใหน้ั้นอยูใ่นช่วง 

110 cm. – 390 cm. เท่านั้น จึงเก็บค่าทุก ๆ 10 cm. จาํนวน 100 ค่าแลว้มาหาค่าเฉล่ีย ไดผ้ลการทดลองดงั

ตารางท่ี 4.1 
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ตารางที ่4.1 การทดลองวดัขอ้มูลระยะห่างระหวา่งหุ่นยนตก์บัคนนบัจากขอบพื้นท่ีอ่อนไหวหุ่นยนต ์

ระยะ (cm) ขอ้มูลความลึก (binary) เม่ือคนขยบัทางขวา 40 cm. เม่ือคนขยบัทางซา้ย 40 cm. 

110 1578 1639 992 

120 1237 1316 1340 

130 1381 1495 1448 

140 1489 1496 1421 

150 1637 1640 1623 

160 1653 1725 1685 

170 1790 1650 1809 

180 1869 1949 1944 

190 2066 2076 1972 

200 2054 2239 2208 

210 2007 2273 2236 

220 2427 2355 2455 

230 2426 2452 2542 

240 2577 2626 2553 

250 2680 2651 2582 

260 2919 2814 2618 

270 2811 2893 2782 

280 2924 2944 2926 

290 3085 2988 2934 

300 3140 3140 3232 

310 3302 3244 3156 

320 3349 3379 3270 

330 3687 3384 3381 

340 3540 3607 3433 

350 3646 3627 3552 

360 3723 3788 3689 

370 3849 3868 3777 

380 3884 3876 3884 

390 3961 3910 3915 

 



28 
 

 

               4.1.2 การทดสอบระบบการส่ือสาร   

                      การทดลองน้ีเพื่อตรวจสอบวดัค่าขอ้ความท่ีตรวจจบัไดร้ะหวา่งหุ่นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือนสอง

ตวัตามระยะทางท่ีกาํหนด 

 

การทดลองท่ี 4.1.2.1 การส่งไฟล์โดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 2 ตามระยะทางท่ี

กาํหนด ดว้ยค่าขนาดของขอ้มูลคงท่ีเท่ากบั 32750 ไบท ์แลว้บนัทึกผลของเวลาลงตารางท่ี 4.2 

 

ตารางที ่4.2  ผลการทดลองท่ี 4.1.2.1 

ลาํดับ ขนาดข้อมูล (ไบต์) ระยะทาง (เมตร) เวลา (มิลลวินิาที) 

1 32750 100 27 

2 32750 200 33 

3 32750 300 61 

4 32750 400 81 

5 32750 500 105 

6 32750 600 133 

7 32750 700 260 

8 32750 800 413 

9 32750 900 702 

10 32750 1000 998 
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การทดลองท่ี 4.1.2.2 การส่งไฟล์โดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 2 ตามขนาดของ

ขอ้มูลท่ีกาํหนด ดว้ยระยะทางคงท่ีเท่ากบั 500 เมตร แลว้บนัทึกผลของเวลาลงตารางท่ี 4.3 

 

ตารางที ่4.3 ผลการทดลองท่ี 4.1.2.2 

ลาํดับ ขนาดข้อมูล (ไบต์) ระยะทาง (เมตร) เวลา (มิลลวินิาที) 

1 500 6550 112 

2 500 13100 129 

3 500 19650 135 

4 500 26200 124 

5 500 32750 140 

6 500 39300 155 

7 500 45850 170 

8 500 52400 190 

9 500 58950 210 

10 500 65500 240 

 

การทดลองท่ี 4.1.2.3 การส่งไฟล์โดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 4 ตามระยะทางท่ี

กาํหนด ดว้ยค่าขนาดของขอ้มูลคงท่ีเท่ากบั 32750 ไบท ์ดงัแสดงในภาพท่ี 4.2 แลว้บนัทึกผลลงตารางท่ี 4.4 

 

Notebook

Node 1 Node 2 Node 3 Node 4
500 m 500 m 500 m

 
ภาพที ่4.2 การทดลองท่ี 4.1.2.3 การส่งไฟลโ์ดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 4 

 

ตารางที ่4.4 ผลการทดลองท่ี 4.1.2.3 

โหนด ขนาดข้อมูล (ไบต์) ระยะทาง (เมตร) เวลา (มิลลวินิาที) 

1 ไป 2  65500 500 233 

1 ไป 3 65500 1000 336 

1 ไป 4 65500 1500 552 
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การทดลองท่ี 4.1.2.4 การส่งไฟล์โดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 4 ตามขนาดของ

ขอ้มูลท่ีกาํหนด ดว้ยระยะทางคงท่ีเท่ากบั 500 เมตร ดงัแสดงในภาพท่ี 4.3 แลว้บนัทึกผลลงตารางท่ี 4.5 

Node 1 Node 3

Node 4

Node 2

500 m

500 m

500 m

Notebook

 
ภาพที ่4.3 การทดลองท่ี 4.1.2.4 การส่งไฟลโ์ดยใชก้าร ping จาก node 1 ไป node 4 

 

ตารางที ่4.5 ผลการทดลองท่ี 4.1.2.4 

โหนด ขนาดข้อมูล (ไบต์) ระยะทาง (เมตร) เวลา (มิลลวินิาที) 

1 ไป 2 65500 500 222 

2 ไป 3 65500 500 246 

3 ไป 4 65500 500 215 

 

               4.1.3 การทดสอบอลักอริธึมพร้อมโหมดเคล่ือนท่ีอลวน 

                      การทดลองน้ีเพื่อตรวจสอบอลักอริธึมในโหมดเคล่ือนท่ีแบบอลวน กระสวนท่ีใชเ้ป็นแบบ 

Rossler โดยกาํหนดให้เคล่ือนท่ีในระยะ 4x4 ตารางเมตร ตาํแหน่งเส้นทางการเคล่ือนท่ีบนัทึกโดยใชป้ากกา

ยดึติดกบัตวัหุ่นยนตแ์ละใหเ้คล่ือนท่ีไปบนกระดาษท่ีตีตารางช่องละ 40 cm และเพิ่มส่วนสัญลกัษณ์ตาํแหน่ง

ผูย้นืและส่ิงกีดขวางใชต้ามการออกแบบในบทท่ี 3 โดยส่วนนีใชก้ารเขียนเพิ่มเพื่อให้ทราบตาํแหน่งท่ี

เคร่ืองหมายท่ีทดสอบโดยหุ่นยนตจ์ะเป็นรูปหุ่นยนตมี์ลอ้เล่ือนมองจากดา้นบน ดาวแทนเป้าหมายซ่ึงในท่ีน้ี

กาํหนดพิกดัให ้ ส่วนคนเป็นรูปวงกลมรัศมีพื้นท่ีอ่อนไหวลอ้มรอบ  ดงัจะเห็นไดว้า่หุ่นยนตส์ามารถไปถึง

เป้าหมายไดภ้ายในระยะเวลา 6 นาทีหลงัจากท่ีเคล่ือนท่ีหาเส้นทางสู่เป้าหมายตามเกณฑท่ี์กาํหนดใหใ้นกฏ

การกระทาํท่ีจะตอ้งรักษาระยะพื้นท่ีอ่อนไหวไม่ใหเ้กิดการทบัซอ้นกนั 
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ภาพที ่4.4 ผลการทดลองท่ี 4.1.3 

         

        นอกจากการทดสอบฟังกช์นัพื้นฐานขา้งตน้ท่ียกมาแสดงใหเ้ขา้ใจแนวคิดทางดา้นการใชห้ลกัการ

เคล่ือนท่ีเพื่อกาํหนดระยะปฏิสัมพนัธ์ระหวา่งหุ่นยนตก์บัส่ิงแวดลอ้มและการแสดงระยะส่ือสารเชิงกายภาพ

ระหวา่งการส่ือสารระหวา่งหุ่นยนตด์ว้ยกนัท่ีอยูใ่นโหนดต่าง ๆแลว้หุ่นยนตย์งัสามารถบงัคบัในโหมด

ควบคุมดว้ยมนุษยโ์ดยใชส้มาร์ทโฟนประเภทต่าง ๆ ซ่ึงเป็นอุปกรณ์ส่ือสารประจาํกายมนุษยเ์มืองในยคุ

ปัจจุบนัไดอี้กดว้ย ซ่ึงในท่ีน้ีไม่ไดก้ล่าวถึงการทดสอบเพราะมีมาตรฐานการส่ือสารและขอ้บ่งช้ีการใชง้านท่ี

ชดัเจนอยูแ่ลว้ เพียงนาํมาบูรณาการณ์ร่วมเพื่อให้ครบมิติปฏิสังสรรคร์ะหวา่งผูใ้ชง้านควบคุมหรือส่ือสาร

หุ่นยนตใ์นช่องทางท่ีสะดวกและคุน้เคย หวัขอ้ถดัไปจะแสดงตวัอยา่งการประยกุตใ์ชฟั้งกช์นัหุ่นยนตท่ี์

ออกแบบและสร้างตามท่ีไดท้ดสอบและทดลองในหวัขอ้ท่ีผา่นมาน้ี 

 



32 
 

        4.2 ผลกระทบ 

        หวัขอ้น้ีกล่าวถึงการใชป้ระโยชน์หุ่นยนตก์ระเป๋าเล่ือนขา้งตน้อนัก่อใหเ้กิดผลกระทบเชิงกวา้งต่อสังคม

ในเชิงประชาสัมพนัธ์คณะวิศวกรรมศาสตร์และสถาบนั ฯ  รูปลกัษณ์ของหุ่นยนตน์ั้นจึงผนัรูปตามลกัษณะ

ของการใชป้ระโยชน์เชิงอตัลกัษณ์และนวตักรรมข้ึนอยูก่บังานท่ีนาํไปใช ้ในรายงานน้ีจะแสดงสังกปัการ

ประยกุตเ์ป็นสังเขปใน  2 รูปแบบคือ การประยกุตเ์พื่องาน "พุทธบูชา" และ "ราชบูชา"  และการประยกุตใ์น

งานกูภ้ยัพิบติั ซ่ึงหุ่นยนตใ์นภาพท่ี 4.1 มีการผนัเป็นรูปลกัษณ์คลา้ยดอกบวัดงัจะแสดงในหวัขอ้ยอ่ยถดัไป 

                 4.2.1 การประยกุตใ์นงานพุทธบูชาและราชบูชา 

                       การประยกุตก์ารใชง้านหุ่นยนตช์งโคโกอินเตอร์ในร่างแปลงสัณฐานดอกบวัในภาพท่ี 4.5 ใน

ฐานะหุ่นยนตป์ระชาสัมพนัธ์เพื่อสร้างความเช่ือมัน่ในความเป็นหน่ึงและเป็นท่ีพึ่งของสังคม จดัแสดงในงาน

ประเพณีจดัตกับาตรประจาํปีของสถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงัในวนัท่ี 6 

มิถุนายน ปี พ.ศ. 2556  บทบรรยายเปิดงานในภาคผนวกจะช่วยใหผู้อ่้านมองเห็นภาพการทาํงานของระบบ

หุ่นยนตช์งโคตวัเก่าและหุ่นชงโครุ่นใหม่ร่วมกบัปฏิมากรรมแปดเหล่ียมส่ียอดท่ีใชแ้สดงภาพสามมิติ  

                      หุ่นยนตช์งโคโกอินเตอร์ในร่างแปลงเป็นหุ่นยนตส์ัตตบงกชสองตวั ใชง้านสาํหรับปฏิสัมพนัธ์

กบัสาธุชน นกัศึกษา และสมาชิกชุมชนลาดกระบงัท่ีมาในงาน หุ่นยนตมี์ฟังกช์นัการเก็บภาพสามมิติและ

ติดต่อกบัคอมพิวเตอร์ควบคุมผา่นเครือข่ายไร้สายเพื่อแสดงภาพสามมิติพระบาทสมเด็จพระจอมเกลา้

เจา้อยูห่วัเพื่อเป็นราชบูชา  และแสดงภาพท่านเจา้คุณทหารและคุณยา่เล่ียมเพื่อแสดงความกตญั�ูต่อท่านทั้ง

สองท่ีไดอ้นุเคราะห์บริจาคท่ีดินใหเ้ป็นแผน่ดินท่ีสร้างองคค์วามรู้แก่เยาวชน  ผลกระทบจากการจดัแสดง

ไดรั้บความสนใจจากส่ือมวลชนต่าง ๆ [49-50] เป็นอยา่งมากดงัแสดงตวัอยา่งในภาพท่ี 4.6-4.9 

 

 
ภาพที ่4.5 หุ่นยนตช์งโคในร่างดอกบวั  
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ภาพที ่4.6  ข่าวจากหนงัสือพิมพส์ยามรัฐ 
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ภาพที ่4.7  ข่าวจากหนงัสือพิมพแ์นวหนา้ 
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ภาพที ่4.8  ข่าวจากหนงัสือพิมพไ์ทยรัฐ 

  

 

 
 

ภาพที ่4.9  ข่าวจากหนงัสือพิมพข์่าวสด 
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               4.2.2 ฝงูหุ่นยนตก์ูภ้ยั   

                        "ยา่งเขา้สู่ฤดูฝนและพาย ุนํ้าไหลหลากและเกิดสถานการณ์นํ้าท่วมในบางจงัหวดัของประเทศ

ไทยแลว้ เป็นสัญญานใหเ้ราเตรียมพร้อม0  คณะวศิวกรรมศาสตร์ สถาบันเทคโนโลยพีระจอมเกล้าเจ้าคุณ

ทหารลาดกระบัง(สจล) จัดแสดงนวตักรรม...เสริมแกร่งเศรษฐกจิไทยก้าวไกลสู่ AEC ในงาน 

INNOVATION DAY แน่นขนดัดว้ยเยาวชนคนรุ่นใหม่วยัทีนท่ีมาชมนวตักรรมจากฝีมือคนไทย โดยหน่ึง

ในสีสันแห่งเทคโนโลยนีวตักรรมเด่นท่ีจะรับมือนํ้าท่วม เป็น หุ่นยนตก์ูภ้ยัพิบติั  เป็นอีกกา้วของการใช้

วทิยาศาสตร์เทคโนโลยสีร้างนวตักรรมเพื่อสังคมและรองรับอนาคตของประเทศไทยท่ีจะกา้วเขา้สู่ประชาคม

เศรษฐกิจอาเซียน..." [51]  เป็นบทนาํท่ีกล่าวถึงการประยกุตหุ่์นยนตใ์นงานวิจยัน้ิในรูปแบบร่วมผสมการ

ทาํงานหุ่นยนต ์"บวันํ้า" "บวัฟ้า" และ "บวัดิน" ผา่นการควบคุมโดยหุ่นยนตก์ระเป๋าลากเล่ือนซ่ึงทาํหนา้ท่ีเป็น

ศูนยค์วบคุมการทาํงานและศูนยร์วบรวมขอ้มูลเฉพาะกิจซ่ึงสามารถติดต่อผา่นเครือข่ายส่ือสารอ่ืน ๆ ท่ีเหลือ

ผา่นดาวเทียมดงัผงัการสาธิตต่อส่ือมวลชนท่ีบริเวณตึก A และบริเวณหอประชุมคณะวิศวกรรมศาสตร์เน่ือง

ในวนั "Innovation day" ดงัภาพท่ี 4.10-4.11 สาํหรับตวัอยา่งการทาํงานของเครือข่ายหุ่นยนตท่ี์กระชบัและ

เขา้ใจง่ายคือการนาํเสนอโดยข่าวสามมิติ ในวนัท่ี 10 สิงหาคม2556 [52] ดงัแสดงในภาพท่ี 4.12-4.13 

 

 
ภาพที ่4.10  การสาธิตการทาํงานของหุ่นยนตว์นั "Innovation day" 
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ภาพที ่4.11  ผงัสถานท่ีจดัแสดงสาธิตต่อส่ือมวลชนในวนั "Innovation day" 
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ภาพที ่4.12  เครือข่ายหุ่นยนต ์"บวันํ้า บวัฟ้า และบวัดิน" เรียกตามสถานท่ีตั้ง 

 

 
ภาพที ่4.13  เครือข่ายหุ่นยนตห์าพลงังานไดจ้ากเซลแสงอาทิตย ์


