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This research aims to study the relationship between task 
difficulty and multitasking on performance to control the robot arm. The 
experimental population was obtained randomly without probabilities, 
based on the study of specific groups. It was testing in the ABB Robot 
Studio simulation program with mathematical test questions. The Task’s 
difficulty is divided into simple and complex manipulation of the robotic 
arm. Multitasking is a level 1 and level 3 math test. Performance is error 
percentage, reaction time, and workload or mental workload with the 
NASA TASK LOAD INDEX (NASA-TLX). The research results were analyzed 
using Paired sample t-test statistical methods using the Minitab18 
program. The results showed that the NASA-TLX workload assessment 
scores and the mean reaction time of the easy and challenging robotic 
arms combined with level 1 and level 3 were significantly different at 
0.05. The mean reaction time of the robotic arm alone was less than 
the mean reaction time of the robotic arm with both levels of 
mathematics tests. In conclusion, task difficulty and multitasking were 
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positively correlated with the mean reaction time applied to the 
robotic arm. The error percentage of using the robot arm only was 
less than using the robot arm together with the mathematics test 
at both levels, with statistical significance at the 0.05 level. It was 
concluded that task difficulty and multitasking were positively 
correlated with error percentage. The difficulty of the task and 
multitasking affected the efficiency of the robotic arm. 

บทคัดย่อ 

การวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาความสัมพันธ์
ของความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน
(Multitasking) ต่อประสิทธิภาพ (Performance) ในการ
ควบคุมแขนหุ่นยนต์หรือแขนกล (Robot arm) ประชากรที่
ใช้ในการทดลองได้จากการสุ่มโดยไม่อาศัยความน่าจะเป็น 
โดยศึกษากลุ่มที่เฉพาะเจาะจง การทดสอบในแบบจำลอง
โปรแกรม ABB Robot Studio พร ้อมก ับตอบคำถาม
ทดสอบทางคณิตศาสตร์ (Mathematics test) ความยาก
ของงานแบ่งเป็นการบังคับแขนกลแบบง่ายและแบบยาก 
การทำงานหลายอย่างพร ้อมกันเป็นการทดสอบทาง
คณ ิตศาสตร ์ ระด ับ 1 และระด ับ 3 ประส ิทธ ิภาพ 
(Performance) คือ ร้อยละความผิดพลาด (Error) เวลา
ปฏิกิริยา (Reaction time) และภาระงานหรือภาระงานทาง
จ ิ ตใจด ้ วยแบบประเม ิ น NASA TASK LOAD INDEX  
(NASA-TLX) และวิเคราะห์ผลการวิจ ัยด ้วยหลักสถ ิติ  
แบบ Paired sample t-test ด ้วยโปรแกรม Minitab18  
ซึ่งผลการวิจัยพบว่าค่าคะแนนประเมินภาระงาน NASA-TLX 
และค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาของบังคับแขนกลแบบง่ายและ
แบบยากร่วมกับตอบแบบทดสอบระดับ 1 และระดับ 3 
แตกต่างกันอย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 ค่าเฉลี่ย
เวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกลอย่างเดียวน้อยกว่าค่าเฉลี่ย
เวลาปฏิกิร ิยาที ่ใช้บังคับแขนกลพร้อมกับแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ทั้ง 2 ระดับ หรือสรุปได้ว่าความยากของงาน
และการทำงานหลายอย่างพร้อมกันมีความสัมพันธ์ทางเชิง
บวกกับค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล ส่วนค่า
ร ้อยละความผิดพลาดในการบังคับแขนกลอย่างเดียว 
น้อยกว่าบังคับแขนกลพร้อมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ทั้ง 2 ระดับ อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 ซึ่งสรุป
ได้ว่าความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน
มีความสัมพันธ์ทางเชิงบวกกับร้อยละความผิดพลาดเช่นกัน 

ความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกันมีผล
ต่อประสิทธิภาพในการบังคับแขนกล  

คำสำคัญ: การทำงานหลายอย่างพร้อมกัน ประสิทธิภาพ 
การบังคับแขนกล แบบทดสอบคณิตศาสตร์ NASA-TLX 

บทนำ 

เนื ่องจากปัจจุบันต้องการให้พนักงานมีทักษะ 
การทำงานหลายอย ่างพร ้อมก ัน (Multitasking) หรือ
ความสามารถในการทำงานที่หลากหลาย เช่น กำลังทำงาน
อยู่แล้วมีอีกงานแทรกขึ้นมาจึงทำให้จำเป็นต้องเปลี่ยนไป
ทำงานอื่นทันที สมองก็จะค่อย ๆ  เรียนรู้ว่าต้องคอยสลับความ
สนใจไปยังสิ่งอื่นตลอด จนทำให้ประสิทธิภาพ (Performance) 
ในการทำงานลดลง [1] เพื่อรองรับลักษณะงานที่มีความท้า
ทายและการแข่งขันที่สูงขึ้น ประกอบกับสภาพเศรษฐกิจใน
ปัจจุบันที่ได้รับผลกระทบจากการระบาดของเชื้อโรคโคโรนา
ไวรัส 2019 ซึ่งได้ส่งผลกระทบต่อกิจกรรมทางเศรษฐกิจที่ 
ทำให้ต้องการลดงบประมาณในส่วนของการจ้างงานลง  
การวางแผนการใช้ทรัพยากรบุคคลที่มีอยู่ให้เกิดประสิทธิผล
สูงสุด [2]  การให้พนักงานทำงานหลาย ๆ อย่างพร้อมกัน 
อาจไม่ได้ประหยัดเวลาและประหยัดงบประมาณแตจ่ะขึ้นอยู่
ก ับความส ัมพ ันธ ์ระหว ่างภาระงาน (Workload) และ
ประสิทธิภาพในการทำงาน หรือขึ ้นอยู ่กับขีดจำกัดของ
ความสามารถ การรับรู้ และความเหนื่อยล้าในการทำงาน [1] 
ซึ่งมีการวิจัยเกี่ยวกับความสมัพันธ์ระหว่างการรับรู้ภาระงาน
และความเหนื่อยหน่ายในการทำงานของพนักงานต้อนรับ 
บนเครื่องบิน [3] เก็บรวบรวมข้อมลูโดยการใช้แบบสอบถาม
และใช้ แบบประเม ิ นการจ ั ดการภาระงาน NASA-TLX  
โดยผลการวิจัย พบว่า การรับรู้ภาระงานมีความสัมพันธ์ทางลบ 
กับความเหนื่อยหน่ายในการทำงาน อย่างมีนัยสําคัญทางสถิติ 
และมีการศึกษาเรื ่องการประเมินภาระงานทางจิตใจของ
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ผู้ปฏิบัติงานที่ตรวจสอบความหนาแน่นของการจราจรใน
ศูนย์ควบคุมการจราจรในเมือง เพื ่อตรวจสอบภาระงาน 
ทางจ ิตใจ ส ัญญาณทางสร ีรว ิทยา (ECG, EMG) และ 
แบบประเมินการจัดการภาระงาน NASA-TLX และการศกึษา
ปริมาณงานทางกายภาพ และปริมาณทางจิตใจของคนงาน
ห้องควบคุมกลางในบริษัทแปรรูปน้ำมัน ซึ่งพนักงานได้รับ
มอบหมายให้ตรวจสอบหน่วยการผลิตตลอด 24 ชั่วโมง โดย
ไม่มีการหยุดพัก โดยแบ่งเป็น 3 กะ ใน 8 ชั่วโมง โดยได้นำ 
NASA Task Load Index (NASA-TLX) ซึ่งเป็นหนึ่งในการวดั
ภาระงานทางจิตใจ โดยใช้ปัจจัย 6 ประการ [4]  ได้แก่  
ความต้องการด้านจิตใจ (Mental Demand) ความต้องการ
ด้านร่างกาย (Physical Demand) ความต้องการด้านเวลา 
(Temporal Demand)  ด้านผลสำเร็จของงาน (Performance) 
ด้านความพยายาม (Effort) ความคับข้องใจ (Frustration) ซึ่งมี
ภาระงานทางจิตใจที่สูงมากของพนักงานในห้องควบคุม คือ 
ต้องการความแม่นยำสูง ความตื่นตัว และสามารถตัดสินใจ
ได้อย่างรวดเร ็ว [5] งานวิจ ัยที ่ผ ่านมาใช้แบบประเมิน 
ภาระงานทางจิตใจ NASA Task Load Index (NASA-TLX) 
กันอย่างแพร่หลาย [6-9]  

จากการศึกษา พบว่า อุบัติเหตุที ่เกิดขึ ้นจาก
หุ่นยนต์มักไม่เกิดขึ้นในขั้นตอนการปฏิบัติการณ์ปกติ แต่
กลับเกิดขึ ้นระหว่างการเขียนโปรแกรม การซ่อมแซม  
การติดตั ้ง การทดสอบ การปรับตั ้งค่า หรือขั ้นตอนที่
นอกเหนือจากการปฏิบัติหน้าที่ [10]  ซึ่งเจ้าหน้าที่เหลา่นั้น
ไม่ว่าผู้ปฏิบัติงาน นักเขียนโปรแกรม ช่างซ่อมบำรุง อาจอยู่
ในระยะทำการของหุ่นยนต์ซึ่งเกิดการทำงานโดยไม่ตั้งใจและ
ส่งผลให้เกิดปัญหาและอาการบาดเจ็บขึ้นได้ จากการศึกษา
เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง [11-12] พบว่า การทำงานที่
ก่อให้เกิดภาวะเครียดหรือภาระงานที่มากเกินไปจนสะสม
อาจทำให้เกิดความเสียหายทางด้านอุบัติเหตุหรือทรัพย์สิน
ได้ เนื่องจากหากเกิดข้อผิดพลาดขึ้นในกระบวนการทำงาน
หรือการเซตค่าของหุ่นยนต์แล้วอาจก่อให้เกิดความเสียหาย
ที่ไม่อาจตีเป็นมูลค่าได้ต่อโรงงานรวมถึงชีวิตของพนักงานอกี
ด้วย ดังนั้นการศึกษาในครั้งนี้จะทำให้ทราบถึงภาระงานที่
มากเกินไปในการทำงาน การศึกษาวิจัยในครั ้งนี ้จึงเป็น
ประโยชน์ให้แก่ผู้ประกอบการต่าง ๆ  ให้ได้ศึกษาและนำไปใช้
ประโยชน์แก่โรงงานได้ จึงได้ศึกษาหาของความยากของงาน
และการทำงานหลายอย่างพร้อมกันในการทำงานบังคับ 
แขนกล (Robot arm) และการร่วมกับการตอบทดสอบ 
ทางคณิตศาสตร์ โดยประชากรที่ใช้ในการทดลอง ได้แก่ 

นักศึกษาปริญญาตรีภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการและ 
การจ ัดการ คณะว ิศวกรรมศาสตร ์และเทคโนโลยี
อ ุตสาหกรรม มหาวิทยาล ัยศิลปากร ส ุ ่มโดยไม่อาศัย 
ความน่าจะเป็น เป็นการศึกษาจากกลุ่มที่เฉพาะเจาะจง ซึ่ง
เป็นการทดลองการบังคับแขนกลอุตสาหกรรม 6 แกน [13] 
ด ้วยโปรแกรม ABB Robot Studio [14]  ร ่วมกับการทำ
แบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับต่าง ๆ  

 
รูปที่ 1 การทดสอบการบังคับแขนกลแบบง่าย 

 
รูปที่ 2 การทดสอบการบังคับแขนกลระดับยาก 

วิธีดำเนินการวิจัย 

ประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 

ประชากรที ่ใช ้ในการวิจ ัย ได ้แก ่ น ักศ ึกษา
ปริญญาตรีภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการและการจัดการ 
คณะว ิศวกรรมศาสตร ์และเทคโนโลย ีอ ุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยศิลปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร์ 
ตำบลลำพยา อำเภอเมือง จังหวัดนครปฐม จำนวน 10 คน 
โดยเลือกกลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการวิจัยครั้งนี้ สุ่มโดยไม่อาศัย
ความน่าจะเป็น เป็นการศึกษาจากกลุ่มที่เฉพาะเจาะจง โดย
ใช้วิธีการคัดเลือกแบบอาสาสมัคร 
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เครื่องมือท่ีใช้ในการวิจัย 

1. โปรแกรมคอมพิวเตอร์ ABB Robot Studio  
โดยเลือกไฟล์ช่ือ EASY TEST.rsstn หรือ HARD TEST.rsstn

เป็นแบบทดสอบบังคับแขนกลแบบง่ายและแบบยาก ดังรูป
ที่ 1 และ รูปที่ 2  

ซึ ่งควบคุมการเคลื ่อนที ่ด้วย FlexPendant  
ที่จะปรากฎที่หน้าจอ ดังรูปที่ 3 

 
รูปที่ 3 หน้าต่าง Jogging ของ Virtual FlexPendan
 
ตารางที่ 1 ตัวอย่างโจทย์ ชุดแบบทดสอบคณติศาสตร์
ระดับ 1 

ลำดับ โจทย์ คำตอบ 
1 3+7 10 
2 4+9 13 
3 9+9 18 
4 5+2+3 10 

ตารางที่ 2 ตัวอย่างโจทย์ ชุดแบบทดสอบคณติศาสตร์ 
ระดับ 3 

ลำดับ โจทย์ คำตอบ 
1 142+124 266 
2 436+153 589 
3 679+218 897 
4 180+410+200 790 

 
 
 

 
ช่ือผู้ทดลอง ………….........................................................   
ระดับแบบทดสอบคณิตศาสตร์:  1   3 
ระด ับความยากชุดแบบทดสอบบังค ับแขนกล ABB:  

 ง่าย    ยาก 
หัวข้อมิต ิ ค่าถ่วง

น้ำหนัก 
คะแนน

ดิบ 
คะแนน
สุทธิ 

การใช้ความคิด    
การใช้แรงกาย    
การใช้เวลา    
ความรูส้ึกพอใจกับ
ผลสำเร็จ 

   

ความพยายามที่ใช้    
ความรูส้ึกคับข้องใจ    

คะแนนรวมสุทธิ  
คะแนนรวมสุทธิที่ผ่านการถ่วงน้ำหนัก  

(คะแนนรวมสุทธิ/15) 
 

รูปที่ 4 แบบประเมินภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX 
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2. แบบทดสอบทางคณิตศาสตร ์ แบ่งตาม
จำนวนหลักของตัวเลขที่กำหนดเป็นโจทย์ โดยแบ่งเป็น 2 
ระดับ ดังนี้ ระดับ 1 คือโจทย์ที ่กำหนดจะเป็นจำนวน
ตัวเลข 1 หลัก (ดังตารางที่ 1) และ ระดับ 3 คือ โจทย์จะ
เป็นจำนวนตัวเลข 3 หลัก (ดังตารางที่ 2)   

3. แบบประเมินภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX 
ดังรูปที่ 4 
 

ระเบียบวิธีท่ีใช้ในการดำเนินงานวิจัย 

โดยการทดลองนี้แบ่งการทดลองเป็น 2 ระยะ 
คือ 1) ก่อนการทดลอง และ 2) วิธีการดำเนินการทดลอง 
ดังนี้  

ก่อนการทดลอง 1) ผู้วิจัยสุ่มกลุ่มตัวอย่างที่ใช้
ในการวิจัยครั้งนี้เป็นการศึกษาจากกลุ่มที่เฉพาะเจาะจง 
โดยใช้วิธีการคัดเลือกแบบอาสาสมัคร 2) ผู้วิจัยนัดหมาย
กลุ ่มตัวอย่าง เพื ่อชี ้แจงวัตถุประสงค์และขั ้นตอนการ
ดำเนินการวิจัย 3) กำหนดตารางกิจกรรม เพื่อดำเนินการ
ทดสอบ 

วิธีการดำเนินการทดลอง 1) อธิบายรายละเอียด
ของกระบวนการทดลอง ระยะเวลาในการทดลอง อุปกรณ์
เครื ่องมือที ่เกี ่ยวข้องกับการทดลองกับกลุ ่มตัวอย่าง  
เพื ่อลดความวิตกกังวลระหว่างทำการทดลอง 2) ให้ 
ผู้ทดลองทำการฝึกใช้งานแขนกล ABB จาก โปรแกรม 
Robot Studio ในคอมพ ิ ว เ ตอร ์  โ ดย ใช ้ เ ม าส ์ ใน 
การควบคุมโดยบังคับให้มีการเคลื่อนย้ายชิ้นที่กำหนด
จากที่หนึ่งไปยังอีกที ่หนึ่งเพื ่อใช้ระหว่างการทดสอบ  
3) ผู ้ทดลองทำการบังคับแขนกลแบบง่าย และบังคับ
แขนกลแบบยาก และจับเวลาเวลาปฏิกิริยาที่ใช้ขณะ 
ทำการทดลองจากน ั ้นบ ันท ึกลงในใบบ ันท ึกผล  
4) ผู้ทดลองทำแบบประเมิน NASA TASK LOAD INDEX 
(NASA-TLX) หลังการทดลอง 5) กลับไปทำการทดลองที่
ข ้อ 4) โดยบ ังค ับแขนกลร ่วมก ับทำแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ โดยผู้ทดลอง 1 คน จะทำการทดลองคนละ 
6 ครั ้ง โดยจับระดับการทดลองมี  คือ บังคับแขนกล 
แบบง่าย บังคับแขนกลแบบยาก บังคับแขนกลแบบง่าย
ร่วมกับทำแบบทดสอบคณิตศาสตร์ ระดับ 1 บังคับ 
แขนกลแบบง่ายร่วมกับทำแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ระดับ 3 บังคับแขนกลแบบยากร่วมกับทำแบบทดสอบ

คณิตศาสตร์ ระดับ 1 และบังคับแขนกลแบบยากร่วมกับ
ทำแบบทดสอบคณิตศาสตร์ ระดับ 3 

การเก็บรวบรวมข้อมูล  

1. ทดลองออนไลน์ผ่านโปรแกรมซูม (Zoom) 
โดยการบันทึกข้อมูลในการทดลองบังคับแขนกล โดย 
ไม่ตอบแบบทดสอบคณิตศาสตร์ และการทดลองบังคับ
แขนกลร่วมกับการตอบแบบทดสอบคณิตศาสตร์  

2. จากการเก็บรวบรวมคะแนนความผิดพลาด
ของการตอบสนอง และเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกลและ
แบบประเมิน NASA-TLX ให้คะแนนตามระดับความรู ้สึก 
ทั้ง 6 มิติ ภายหลังจากทำการทดลองแต่ละแบบ 

การวิจัยนี้เป็นการศึกษาความยากของงานใน
การทำงานหลายอย่างพร้อมกัน โดยกำหนดให้ข้อมูล
ประสิทธิภาพของงาน ได้แก่ 1) ค่าความผิดพลาด คือ  
ค ่าร ้อยละของความผิดพลาดจากการตอบคำถาม
แบบทดสอบคณิตศาสตร ์ต ่อคำถามที ่ตอบทั ้งหมด  
และ 2) เวลาปฏิกิริยา คือ เวลาในควบคุมแขนกล (หน่วย: 
วินาที) อีกทั ้งยังกำหนดให้ความยากของงาน คือ การ
บังคับแขนกลแบบง่ายกับแบบยาก และการทำงานหลาย
อย่างพร้อมกัน คือ การที่ผู้ทดลองบังคับแขนกลร่วมกัน
การทำแบบทดสอบคณิตศาสตร์ ซึ ่งจากการวิจัยศึกษา
ความยากของการทดลองทั้ง 2 ระดับด้วยการวิเคราะห์ 
โดยหลักสถิติด้วยการทดสอบค่าทีแบบ Paired sample  
t-test โดยกำหนดค่านัยสำคัญทางสถิต ิที ่ระดับ 0.05  
ของค่าความวิตกกังวลภาระทางจิตใจจากแบบประเมิน 
Nasa-TLX ของกลุ ่มทดลองหลังจากบังคับแขนกลตาม
เง่ือนไขการทดลอง  

ผลการศึกษาและอภิปรายผล 

การวิจัยนี้เป็นการศึกษาความสัมพันธ์ของความ
ยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร ้อมกันต่อ
ประสิทธิภาพในการควบคุมแขนกลหรือบังคับแขนกล โดย
แบ่งการวิเคราะห์และนำเสนอผลการวิเคราะห์ข้อมูล
แบ่งเป็น 3 ส่วน ดังนี้ 

1. ผลการวิเคราะห์แบบประเมินภาระงาน
ทางจิตใจ NASA TASK LOAD INDEX (NASA-TLX) 

2. ผลการวิเคราะห์ประสิทธิภาพการบังคับ
แขนกล 
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3. ผลการวิ เคราะห์ประสิทธิภานในการ
บังคับแขนกลร่วมกับการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน 
 

1. ผลการวิเคราะห์แบบประเมินภาระงานทางจิตใจ 
NASA TASK LOAD INDEX (NASA-TLX) 

จากตารางที่  3  ผลการทำแบบประเมิน 
ภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX ของกลุ่มตัวอย่างหลัง
บังคับแขนกลแบบง่าย (M = 14.12, SD = 3.09), บังคับ
แขนกลแบบยาก (M = 16.11 , SD = 2.31 ) และ
วิเคราะห์ทางสถิติค่า t = 2.92, p < 0.05 ซึ่งสรุปได้ว่า
กลุ่มตัวอย่างมีค่าความวิตกกังวลภาระทางจิตใจ จาก
แบบประเมิน Nasa-TLX หลังบังคับแขนกลแบบง่าย 
และแบบยาก แตกต่างกันอย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่
ระดับ 0.05 จากกราฟในรูปที ่ 5 จะแสดงให้เห็นว่า  
การบังคับแขนกลแบบง่ายมีค่าเฉลี่ยจากแบบประเมิน
ภาระงานน้อยกว ่าบ ังค ับแบบยาก งานว ิจ ัยน ี ้ จึ ง
กำหนดให้ความยากของการบังคับแขนกลดังกล่าวเป็น
เงื่อนไขของการทดลองต่อไป เพื่อให้ผู้ทดสอบบังคับแขน
กลร่วมกับเงื ่อนไขในการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน
อย่างมีประสิทธิภาพ 

ตารางที ่ 3 ผลจากแบบประเมินภาระงานทางจิตใจ 
NASA-TLX หลังจากบังคับแขนกลแบบง่ายและบังคับ
แขนกลแบบยาก 

บังคับ
แขนกล 

n M SD df t p 

แบบ
ง่าย 

10 14.12 3.09 9   

แบบ
ยาก 

10 16.11 2.31 9 2.92 0.02 

*p < 0.05 

ในการศึกษาความสัมพันธ์ของภาระงานบังคับ
แขนกลที่ความยากของงานที่แตกต่างกันและทำงาน
หลายอย่างพร้อมกัน ผลการวิเคราะห์ค่าเฉลี่ยคะแนน
ภาระงานทางจิตใจ จากแบบประเมิน NASA-TLX หรือ 
ค่าความวิตกกังวลภาระทางจิตใจหลังจากบังคับแขนกล 
ระหว่างแบบยากกับแบบง่ายร ่วมกับแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ระดับ 1 และระดับ 3 (ดังตารางที่ 4) แสดง
ให้เห็นว่าผลค่าความวิตกกังวลภาระทางจิตใจของนักศกึษา

กล ุ ่มต ัวอย ่างหล ังทำบ ังค ับแขนกลแบบง ่ายร ่ วมกับ
แบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 (M = 16.52, SD = 1.70) 
และระดับ 3 (M =17.92, SD = 1.25) และบังคับแขนกลแบบ
ยากร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ ระดับ 1 (M = 15.59, 
SD = 1.76) และระดับ 3 (M =17.62, SD = 1.43)  

ซึ่งค่าความวิตกกังวลภาระทางจิตใจมีแนวโน้ม
เพิ ่มขึ ้นทั ้ง 10 คน (ดังรูปที ่ 6) และได้ค่า t = 2.63,  
p < 0.05  และ t = 3.15, p < 0.05 ตามลำดับ แสดง
ให้เห็นว่าการกำหนดเงื่อนไขการทดสอบมีความแตกต่าง
การอย่างมีนัยสำคัญ โดยสามารถใช้ความยากและระดับ
แบบทดสอบเป็นพารามิเตอร์ในศึกษาวิจัย โดยผลในการ
กำหนดความยากและพารามิเตอร์การทำงานหลาย
พร้อมกันเป็นไปตามหลักการความสัมพันธ์ระหว่างการ
รับรู้ภาระงานกับแบบประเมินภาระงาน NASA-TLX  

 
รูปที่ 5 กราฟแท่งแสดงค่าเฉลี่ยจากการประเมินภาระ

งานทางจิตใจ NASA-TLX หลังจากบังคับแขน
กลแบบง่ายและแบบยาก 

 
รูปที่ 6  ค่าเฉลี ่ยจากการแบบประเมินภาระงานทาง

จิตใจ NASA-TLX หลังจากทำบังคับแขนกล
แบบยากก ับแบบง ่ายร ่วมก ับแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ระดับ 1 และระดับ 3 
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ตารางที่ 4 ผลการวิเคราะห์จากแบบประเมินภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX หลังบังคับแขนกลแบบง่ายกับแบบยาก
ร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 และระดับ 3 

*p < 0.05 
 
2. ผลการวิเคราะห์ประสิทธิภาพการบังคับแขนกล  

ในการศึกษาความสัมพันธ์ของความยากของ
งานกับประสิทธิภาพ (Performance) ในการบังคับ
แขนกล จากข้อมูลเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล 
จากตารางที่ 5 แสดงให้เห็นว่าผลการเปรียบเทียบ
ความแตกต่างของค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้ บังคับ
แขนกล แบบง่าย และแบบยาก ได้ค่า t = 5.72, p < 0.05 
และสรุปได้ว่าแบบการบังคับแขนกลแบบง่ายและแบบ
ยากแตกต่างกันอย่างมีนัยสำคัญ ซึ่งจากการนำข้อมูล
สร้างกราฟจะเห็นว่า บังคับแขนกลแบบง่ายใช้เวลา
น้อยกว่าบังคับแขนกลแบบยาก (ดังรูปที่ 7) โดยแสดง 
 

ให้เห็นว่าความยากของงานที่ศึกษามีความสัมพันธ์ทางบวก
กับเวลาที่ใช้ในการบังคับแขนกล  

  
รูปที่ 7  กราฟแท่งความสัมพันธ์ระหว่างความยากของงาน

กับค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล 
 

ตารางที่ 5 ผลการวิเคราะห์ความแตกต่างของค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล 

การบังคับแขนกล 
ค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล 

n M SD df t p 
แบบง่าย 10 156.7 69.5 9 5.72 0.00 
แบบยาก 10 224.4 80.4 9 

*p < 0.05 

ตารางที่ 6 ผลการวิเคราะห์คะแนนความผิดพลาดของการควบคุมแขนกล ABB และแบบทดสอบคณิตศาสตร์ 

*p < 0.05
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คณิตศาสตร์ n M SD df t p 

แบบง่าย 
ระดับ 1 10 16.52 1.70 

9 2.63 0.027 
ระดับ 3 10 17.92 1.25 

แบบยาก 
ระดับ 1 10 15.59 1.76 

9 3.15 0.012 
ระดับ 3 10 17.62 1.43 

การบังคับ 
แขนกล 

แบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ 

ร้อยละความผิดพลาดของการควบคุมแขนกล 
ร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ 

n M SD df t p 

ง่าย 
ระดับ 1 10 5.12 4.25 

9 4.38 0.002 
ระดับ 3 10 45.13 30.29 

ยาก 
ระดับ 1 10 16.73 23.33 

9 4.81 0.001 
ระดับ 3 10 65.82 16.01 
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3. ผลการวิเคราะห์ประสิทธิภาพในการบังคับแขนกล
ร่วมกับการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน  

ศึกษาความสัมพันธ์ของความยากของงานและ
การทำงานหลายอย ่างพร ้อมก ัน (Multitasking) ต่อ
ประสิทธิภาพ (Performance) ในบังคับแขนกล (Robot 
arm) จากตารางที่ 6 ผลการเปรียบเทียบความแตกต่าง
ของร้อยละความผิดพลาดในการบังคับแขนกลแบบง่าย
ร่วมกับการทดสอบทางคณิตศาสตร์ระดับ 1 (M = 5.12, 
SD = 4.25) และระดับ 3 (M = 45.13, SD = 30.29) 
ผลวิเคราะห์พบว่า ร้อยละความผิดพลาดในการบังคับ
แขนกลร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 และ
ระดับ 3 ของกลุ ่มตัวอย่าง ได้ค่า t = 4.38, p < 0.05 
สรุปได้ว่า ร้อยละความผิดพลาดของการบังคับแขนกล
ร ่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 น้อยกว่า  
ร ้อยละความผ ิดพลาดของบ ังค ับแขนกลร ่วมกับ
แบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 3 อย่างมีนัยสำคัญทาง
สถิติที ่ระดับ 0.05 ผลการเปรียบเทียบความแตกต่าง 
ร้อยละความผิดพลาดของการบังคับแขนกลแบบยาก
ร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 (M = 16.73, 
SD = 23.33) และระดับ 3 (M = 65.82, SD = 16.01) 
ได้ค่า t = 4.81 , p < 0.05  ซึ่งสรุปได้ว่าร้อยละความผิดพลาด
ของการบังคับแขนกลร่วมกันแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ระดับ 1 น้อยกว่า ร้อยละความผิดพลาดของการบังคับ
แขนกลร ่วมก ับแบบทดสอบคณิตศาสตร ์ระด ับ 3  
อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที ่ระดับ 0.05 จากรูปแบบ 
การแขนกลทั ้ง 2 แบบ และจากตารางที ่ 7 ผลการ
เปรียบเทียบความแตกต่างของค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้
บังคับแขนกลแบบง่ายร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ระดับ 1 (M = 167.5, SD = 76.7) และแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ระดับ 3 (M = 236.0, SD = 61.6) ได้ค่า  
t = 3.72, p < 0.05 สรุปได้ว่าค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้
บังคับแขนกลแบบง่ายร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ระดับ 1 น้อยกว่าระดับ 3 อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่
ระดับ 0.05 ผลการเปรียบเทียบความแตกต่างของ
ค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกลแบบยากร่วมกับ
แบบทดสอบคณิตศาสตรร์ะดบั 1 (M = 171.2, SD = 52.7) 
และระดับ 3 (M = 306.9, SD = 79.6) ได้ค่า t = 3.88, 
p < 0.05 และสรุปได้ว่า ค่าเฉลี ่ยเวลาปฏิกิร ิยาที ่ใช้

บังคับแขนกลแบบยากร่วมกับแบบทดสอบคณิตศาสตร์
ระดับ 1 น้อยกว่าระดับ 3 อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่
ระดับ 0.05  

 
รูปที่ 8  กราฟแสดงร ้อยละความผิดพลาดของบังคับ 

แขนกลแบบง่ายและแบบยากร่วมกับแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ระดับ 1 และระดับ 3 

 
รูปที่ 9  กราฟแสดงค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิรยิาที่ใช้บังคับแขนกล 

ร่วมกับการทำแบบทดสอบทางคณิตศาสตร์ 

 จากผลการศึกษาความสัมพันธ์ของความยาก
ของงานและการทำงานหลายอย ่างพร ้อมก ันต่อ
ประสิทธ ิภาพในบังคับแขนกล ได ้ผลสอดคล้องกับ
สมมติฐานการวิจัย เมื่อความยากเพิ่มขึ้นพร้อมกับทำงาน
หลายพร้อมกัน จากผลการศึกษาพบว่า ความยากของ
งานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกันมีความสัมพันธ์
ทางเชิงบวกกับร้อยละความผิดพลาด (ดังรูปที่ 8) และ
ความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกันมี
ความสัมพันธ์ทางเชิงบวกกับค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้
บังคับแขนกล (ดังรูปที่ 9)  

y = 21.05x - 19.425
R² = 0.9777
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ตารางที ่ 7 ผลการเปรียบเทียบความแตกต่างของค่าเฉลี ่ยเวลาปฏิกิริยาที ่ใช้ขณะทำการควบคุมแขนกลและ
แบบทดสอบคณิตศาสตร์ 

*p < 0.05 

สรุปผล 

ในศึกษาความสัมพันธ์ของความยากของงาน
และการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน (Multitasking) ต่อ
ประส ิทธ ิภาพ (Performance) ในการบ ังค ับแขนกล 
(Robot arm) ผลการวิเคราะห์กลุ่มตัวอย่างมีภาระงาน
ทางจิตใจ NASA TASK LOAD INDEX (NASA-TLX) ขณะ
บังคับแขนกลแบบง่ายน้อยกว่าบังคับแขนกลระดับยาก
อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 ผลการวิจัยนี้
ชี้ให้เห็นว่า เมื่องานมีความยากเพิ่มขึ้นทำให้เกิดภาระ
งานทางจิตใจเพิ่มขึ ้น แสดงให้เห็นว่ากลุ่มตัวอย่างมี
คะแนนประเมินภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX หลัง
บังคับแขนกลแบบง่าย และแบบยากร่วมกับแบบทดสอบ
คณิตศาสตร์ระดับ 1 และระดับ 3 มีคะแนนแบบประเมิน
ภาระงานทางจิตใจ NASA-TLX เพิ่มขึ้น อย่างมีนัยสำคัญ
ทางสถิติที่ระดับ 0.05 

ผลการวิเคราะห์กลุ่มตัวอย่างมีค่าเฉลี่ยเวลา
ปฏิกิร ิยาที ่ใช้บังคับแขนกลแบบง่ายน้อยกว่าบังคับ 
แขนกลแบบยากอย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 
ผลการวิจัยนี้ชี้ให้เห็นว่า เมื่อการทำงานมีความยากที่
เพิ่มมากขึ้นทำให้เกิดเวลาการทำงานที่เพิ่มขึ้น 

ผลการวิเคราะห์การบังค ับแขนกลร ่วมกับ 
การทดสอบคณิตศาสตร์ จากการทดลองพบว่า ร้อยละ
ความผิดพลาดของการบังคับแขนกลแบบง่ายและ 
แบบยากร่วมกับการทดสอบคณิตศาสตร์ระดับ 1 และ 
ระดับ 3 มีผลร้อยละความผิดพลาดเพิ่มขึ้น และพบว่า
กลุ่มตัวอย่างมีค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้บังคับแขนกล
และแบบทดสอบคณิตศาสตร์ของการบังคับแขนกล
แบบง่าย และแบบยากร่วมกับการทดสอบคณิตศาสตร์

ระดับ 1 และระดับ 3 เพิ่มขึ้นอย่างมีนัยสำคัญทางสถิติ
ที ่ระดับ 0.05  ซึ ่งสรุปการศึกษาความสัมพันธ์ของ 
ความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกัน
ต่อประสิทธิภาพในการบังคับแขนกลได้ว่า ความยากของ
งานและการทำงานหลายอย ่างพร ้อมก ันม ีผลต่อ
ประสิทธิภาพในการบังคับแขนกล [15] โดยที่ความยาก
ของงานและการทำงานหลายอย ่ างพร ้อมก ั นมี
ความสัมพันธ์ทางเชิงบวกกับร้อยละความผิดพลาด และ
ความยากของงานและการทำงานหลายอย่างพร้อมกันมี
ความสัมพันธ์ทางเชิงบวกกับค่าเฉลี่ยเวลาปฏิกิริยาที่ใช้
บังคับแขนกล 
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