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บทคัดย่อ 
 
เพ่ือที่จะแก้ไขปัญหาพ้ืนที่จำกัดในการบันทึกภาพ หรือการสำรวจพื้นที่ ดังนั้นผู้จัดทำจึงนำเสนอ Robot 
for taking photos inside the mushroom greenhouse ที่จะใช้ในการบันทึกภาพ และการสำรวจ
พ้ืนที่ในโรงเห็ด โดยใช้งานร่วมกับเทคโนโลยี Internet of Things ที่มีความสามารถในการตรวจสอบ 
และควบคุมกระบวนการทั้งหมดเพ่ือที่จะแก้ไขปัญหาดังกล่าวได้อย่างมีประสิทธิภาพ และช่วยป้องกัน
ไม่ให้มนุษย์เข้าไปในพ้ืนที่เสี่ยงอันตรายต่อสุขภาพ หรือ สภาพแวดล้อมที่ไม่เอ้ืออํานวยในการดำรงชีวิต
ขอมนุษย์ โดยการควบคุมการทำงานของเทคโนโลยี Internet of Things จะควบคุมกระบวนการต่าง ๆ 
ผ่านแอพพลิเคชันบนสมาร์ทโฟน โดยโครงงานนี้จะสร้างหุ่นยนต์เพื่อบันทึกภาพ หรือสำรวจพื้นที่ในโรง
เห็ด 

 
คำสำคัญ: หุ่นยนต์สำหรับถ่ายรูป , เทคโนโลยี IOT , ไร้สาย
บทนำ 
ในการเข้าไปบันทึกภาพหรือการสำรวจพื้นที่ใน
โรงเห็ดนั้น มีพ้ืนที่ที่ขนาดเล็กและเสี่ยงอันตราย
ต่อสุขภาพ ทำให้การสำรวจหรือการบันทึกภาพ
นั ้นมันเสี ่ยง ดังนั ้นจึงมีความต้องการที ่จะ
หาทางเข้าไปยังพื้นที่จำกัดเหล่านั้น เพ่ือที่จะทำ
การสำรวจและบันทึกภาพด้วยกล้องถ่ายภาพ 
ภาพจากกล้องได้ถูกนำมาใช้งานในด่านต่าง ๆ 
ปัจจุบันเทคโนโลยี Internet of Things ได้รับ
ความนิยมเป็นอย่างมากในการควบคุมอุปกรณ์
ต ่ า ง  ๆ เพ ื ่ อ ใ ช ้ อ ำน ว ยคว า มส ะด ว ก ใ น
ชีวิตประจำวัน Internet of Things (IoT) คือ 
การที่อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ สามารถ
เชื่อมโยงหรือส่งข้อมูลถึงกันได้ด้วยอินเทอร์เน็ต 

ทำให้เราสามารถสั ่งการควบคุมการใช้งาน
อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ ผ่านทางเครือข่าย
อินเตอร์เน็ตได้ ไปจนถึงการเชื่อมโยงการใช้งาน
อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ ผ่านทางเครือข่าย
อินเตอร์เน็ตเข้ากับการใช้งานอื ่น ๆ การใช้
ป ร ะ โ ย ช น ์ จ า ก  Internet of Things 
ตัวอย่างเช่น รับส่งข้อมูลรูปแบบดิจิทัล มีความ
แม่นยำ และมีการส่งข้อมูลแบบ Real-Time 
ลดการใช้แรงของมนุษย์ และ ทำงานในด้าน
ของการตรวจสอบในจ ุดที ่ เส ี ่ยงต ่อมน ุษย์
เพ ื ่อท ี ่จะแก ้ ไขป ัญหาพ ื ้นท ี ่จำก ัดในการ
บันทึกภาพ หรือการสำรวจพื้นที่ ดังนั้นผู้จัดทำ
จึงนำเสนอ Robot for taking photos inside 
the mushroom greenhouse ที่จะใช้ในการ
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บันทึกภาพและการสำรวจพื้นที่ในโรงเห็ด โดย
ใช้งานร่วมกับเทคโนโลยี Internet of Things 
ที่มีความสามารถในการตรวจสอบ และควบคุม
กระบวนการทั ้งหมดเพื ่อที ่จะแก้ไขปัญหา
ดังกล ่าวได ้อย ่างมีประสิทธิภาพ และช่วย
ป้องกันไม่ให้มนุษย์เข้าไปในพื้นที่เสี่ยงอันตราย
ต่อสุขภาพ หรือ สภาพแวดล้อมที่ไม่เอ้ืออํานวย
ในการดำรงชีวิตขอมนุษย์ โดยการควบคุมการ
ทำงานของเทคโนโลยี Internet of Things จะ
ควบคุมกระบวนการต่าง ๆ ผ่านแอพพลิเคชัน
บนสมาร์ทโฟน โดยโครงงานนี้จะสร้างหุ่นยนต์
เพื ่อบันทึกภาพ หรือสำรวจพื ้นที ่ในโรงเห็ด 
เพื่อที่จะได้นำเอาภาพที่ได้มาวิเคราะห์ต่อไป
ทบทวนวรรณกรรม 
1. ทฤษฎีทีเ่กี่ยวข้อง 
  1.1 ทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับการพัฒนาหุ่นยนต์ 

(1) บลูทูธ (Bluetooth) [1] คือ ระบบ
การสื่อสารของอุปกรณ์อิเล็กโทนิคแบบสองทาง 
ที่ใช้เทคนิค การส่งคลื่นวิทยุระยะสั้น (Short-
Range Radio Links) เป ็ นส ื ่ อกลา ง ในการ
ติดต่อสื่อสาร ระหว่าง อุปกรณ์ต่างชนิดกัน โดย
ปราศจากการใช้สายเคเบิ้ล หรือ สายสัญญาณ
เชื่อมต่อ และไม่จำเป็นต้องใช้ การเดินทางแบบ
เส้นตรงเหมือนกับอินฟราเรด ซึ ้งถือว่าเพ่ิม
ความสะดวกมากกว ่ าการเช ื ่ อมต ่ อแบบ 
อินฟราเรด ที่เชื่อมต่อระหว่างโทรศัพท์มือถือ 
กับอุปกรณ์ ในโทรศัพท์เคลื่อนที่รุ่นก่อนๆ โดย
ปัจจุบัน  ระบบ บลูทูธได้เข้ามาช่วยทำให้การ
ส่งถ่ายข้อมูลที ่เป็นภาพ เสียง สะดวกยิ ่งขึ้น 
นับตั้งแต่การถือกำเนิด เวอร์ชั่น 1.0 ขึ้นบลูทูธ
ได้เห็นปรับปรุงเทคโนโลยีหลายอย่าง แทนที่

การต่อแบบมีสายแบบอนุกรม  วิธีการส่งข้อมูล
มีการพัฒนาผ่านการทำซ้ำแต่ละครั้งของบลูทูธ 

ปัจจุบันเวอร์ชั ่นของ Bluetooth ได้
ออกมาแล้วทั้งหมด 12 เวอร์ชั่น 

Bluetooth 12 version 
• Bluetooth 1.0 
• Bluetooth 1.1 
• Bluetooth 1.2 z 
• Bluetooth 2.0 
• Bluetooth 2.0 EDR 
• Bluetooth 3.0 
• Bluetooth 4.0 
• Bluetooth 4.1 
• Bluetooth 4.2 
• Bluetooth 5 
• Bluetooth 5.1 
• Bluetooth 7 

(2) Internet of Things (IoT) [2] คือ 
"อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง" หมายถึง การที่อุปกรณ์
ต่างๆ สิ่งต่างๆ ได้ถูกเชื่อมโยงทุกสิ่งทุกอย่างสู่
โลกอินเตอร์เน็ต ทำให้มนุษย์สามารถสั ่งการ
ควบคุมการใช ้งานอุปกรณ์ต ่างๆ ผ ่านทาง
เคร ือข ่ายอ ินเตอร ์ เน ็ต เช ่น การเป ิด -ปิด 
อุปกรณ์เครื่องใช้ไฟฟ้า (การสั่งการเปิดไฟฟ้า
ภายในบ้านด้วยการเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุม 
เช ่น มือถือ ผ ่านทางอินเตอร์เน็ต) รถยนต์ 
โทรศัพท์มือถือ เครื่องมือสื่อสาร เครื่องมือทาง
การเกษตร อาคาร บ้านเร ือน เครื่ องใช ้ใน
ชีวิตประจำวันต่างๆ ผ่านเครือข่ายอินเตอร์เน็ต 
เ ป ็ น ต ้ น Internet of Things (IoT) คื อ 
"อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง" หมายถึง การที่อุปกรณ์
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ต่างๆ สิ่งต่างๆ ได้ถูกเชื่อมโยงทุกสิ่งทุกอย่างสู่
โลกอินเตอร์เน็ต ทำให้มนุษย์สามารถสั ่งการ
ควบคุมการใช ้งานอุปกรณ์ต ่างๆ ผ ่านทาง
เคร ือข ่ายอ ินเตอร ์ เน ็ต เช ่น การเป ิด -ปิด 
อุปกรณ์เครื่องใช้ไฟฟ้า (การสั่งการเปิดไฟฟ้า
ภายในบ้านด้วยการเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุม 
เช ่น มือถือ ผ ่านทางอินเตอร์เน็ต) รถยนต์ 
โทรศัพท์มือถือ เครื่องมือสื่อสาร เครื่องมือทาง
การเกษตร อาคาร บ้านเร ือน เครื ่องใช ้ใน
ชีวิตประจำวันต่างๆ ผ่านเครือข่ายอินเตอร์เน็ต 
เป็นต้น 

IoT มีชื่อเรียกอีกอย่างว่า M2M ย่อมา
จาก Machine to Machine ค ือเทคโนโลยี
อินเตอร์เน็ตที ่เชื ่อมต่ออุปกรณ์กับเครื ่องมือ
ต่างๆ เข้าไว้ด้วยกัน 

เทคโนโลยี IoT มีความจำเป็นต้อง
ทำงานร ่วมกับอุปกรณ์ประเภท RFID และ 
Sensors ซึ่งเปรียบเสมือนการเติมสมองให้กับ
อ ุปกรณ์ต ่างๆ ท ี ่ขาดไม ่ค ือการเช ื ่ อมต่อ
อินเตอร์เน็ต เพื ่อให้อุปกรณ์สามารถร ับส่ง
ข้อมูลถึงกันได้ เทคโนโลยี IoT มีประโยชน์ใน
หลายด้าน แต่ก็มาพร้อมกับความเสี่ยง เพราะ
หากระบบรักษาความปลอดภัยของอุปกรณ์ 
และเครือข่ายอินเตอร์เน็ตไม่ดีพอ ก็อาจทำให้มี
ผู้ไม่ประสงค์ดีเข้ามาขโมยข้อมูลหรือละเมิด 
ความเป็นส่วนตัวของเราได้ ดังนั้นการพัฒนา 
IoT จึงจำเป็นต้องพัฒนามาตรการ และระบบ
รักษาความปลอดภัยไอทีควบคู่กันไปด้วย 

(3) ไมโครคอนโทรลเลอร์ [3] (อังกฤษ: 
Microcontroller มักย่อว่า µC, uC หรือ MCU) 
คือ อ ุปกรณ์ ควบคุมขนาดเล ็ก ซ ึ ่ งบรรจุ

ความสามารถที่คล้ายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร์ 
โดยในไมโครคอนโทรลเลอร์ได้รวม เอาซีพียู
หน่วยความจำ และพอร์ต ซึ่งเป็นส่วนประกอบ
หลักสำคัญของระบบคอมพิวเตอร์เข้าไว้ด้วยกัน 
โดย ทำการบรรจ ุ เข ้าไว ้ ในต ัวถ ังเด ียวกัน 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ถ้าแปลความหมายแบบ
ตรงตัวก็คือ ระบบคอนโทรลขนาดเล็กเรียกอีก
อย่าง หนึ่งคือเป็นระบบคอมพิวเตอร์ขนาดเล็ก 
ที่สามารถนำมาประยุกต์ใช้งานได้หลากหลาย 
โดยผ่านการออกแบบ วงจรให้เหมาะกับงาน
ต่างๆ และยังสามารถโปรแกรมคำสั ่ งเ พ่ือ
ควบคุมขา Input / Output เพื่อสั่งงานให้ไป 
ควบคุมอุปกรณ์ต่างๆ ได้อีกด้วย ซึ่งก็นับว่าเป็น
ระบบท ี ่ ส ามารถนำมาประย ุค ใช ้ งานได้
หลากหลาย ทั้งทางด้าน Digital และ Analog 
ยกตัวอย่างเช่น ระบบสัญญาณตอบรับอัตโนมัต
, ระบบบัตรคิว, ระบบตอกบัตร พนักงาน และ
อื ่นๆ ยิ ่งระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ในยุค
ปัจจุบันนั ้นสามารถท าการเชื ่อต่อกับระบบ 
Network ของคอมพิวเตอร์ทั ่วไปได้อีกด้วย 
ดังนั้นการสั่งงานจึงไม่ใช่แค่หน้าแผงวงจร แต่
อาจจะเป็นการสั ่งงานอยู ่คนละ ซีกโลกผ่าน
เครือข่ายอินเตอร์เน็ตก็ได้ 

(4) L298N motor drive(ต ั ว ขั บ
มอเตอร์) [4] เมื ่อพูดถึงการใช้งานมอเตอร์
กระแสตรงแล้ว หลีกเล ี ่ยงไม่ได้ที ่จะนึกถึง 
หุ่นยนต์ หรือแม้กระทั่งรถบังคับ ส่วนใหญ่จะใช้
มอเตอร์เป็นตัวขับเคลื่อนการทำงาน เช่น การ
เคลื่อนที่ของรถ บังคับ หรือ แม้กระทั่งใช้เป็น
กลไกในการทำงานของของหุ่นยนต์ เมื่อพูดถึง
มอเตอร์ การที ่จะต้องใช้งานมอเตอร์ทำงาน
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อย่างมีประสิทธิภาพทั้ง การควบคุมความเร็ว
รอบของมอเตอร์และการควบคุมการหมุนทวน
เข็มและตามเข็ม สิ่งเหล่านี้ทำได้ แต่ต้องมีโมดูล
เสริมหรือตัวกำหนดตัวแปรที่จะทำให้สามารถ
ควบคุมการทำงานของมอเตอร์ได้ ซึ ่งโมดูลที่
ใช ้ ได ้ม ีด ้วยก ันหลายร ุ ่น แต ่ในท ี ่น ี ้ จะขอ
ยกตัวอย่างเอารุ ่น L298N motor drive มา
เป็นกรณีศึกษา L298N เป็นชุดขับมอเตอร์ชนิด 
H-Bridge ซึ ่งส ่วนใหญ่จะถูกนำไปใช้ในการ
ควบคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร์ ซึ่ง
สามารถควบคุมมอเตอร์ได้ท้ังหมด 2 Channel 

(5) D.C. Motor [5] มอ เ ตอร ์ ไ ฟ ฟ้ า
กระแสตร ง  (Direct current motor) หรื อ
เร ียกว่า ดี.ซ ี มอเตอร์ (D.C. MOTOR) เป็น
เครื ่องกลไฟฟ้ากระแสตรงที ่เปลี ่ยนพลังงาน
ไฟฟ้าเป็นพลังงานกล มีทั้งชนิดกระตุ้นฟีลด์จาก
ภายนอก (Separated excited motor) และ
ชนิดกระตุ ้นฟีลด์ด ้วยตัวเอง (Self excited 
motor) มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นต้นกำลัง
ขับที่สำคัญอย่างหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรม 
เพราะม ีค ุณสมบัต ิท ี ่ เด ่นในด ้านการปรับ
ความเร็วรอบตั้งแต่ความเร็วรอบต่ำสุดไปจนถึง
ความเร็วรอบสูงสุด นิยมใช้ในโรงงานทอผ้า 
โรงงานเส้นใยโพลี เอสเตอร์ โรงงานถลุงโลหะ 
และเป็นต้นกำลังขับในรถไฟฟ้า 

หลักการทำงานของมอเตอร ์ไฟฟ้า
ก ร ะแสตร ง  ( Direct current motor) เ มื่ อ
แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงเข้าไปในมอเตอร์ ส่วน
หนึ่งจะ แปรงถ่านผ่านคอมมิวเตเตอร์เข้าไปใน
ขดลวดอาร์มาเจอร์สร้างสนามแม่เหล็กขึ้น และ
กระแสไฟฟ้าอีกส ่วนหนึ ่งจะไหลเข ้าไปใน

ขดลวดสนามแม่เหล็ก (Field coil) สร้างขั้ว
เหนือ-ใต้ขึ้น จนเกิดสนามแม่เหล็ก 2 สนาม ใน
ขณะเด ียวก ันตามค ุณสมบ ัต ิของเส ้นแรง 
แม่เหล็กจะไม่ตัดกัน ทิศทางตรงข้ามจะหักล้าง
กันและทิศทางเดียวจะเสริมแรงกัน ทำให้เกิด
แรงบิดในตัวอาร์มาเจอร์ ทำให้อาร์มาเจอร์นี้
หมุนได้ อาร์เมจอร์ที ่หมุนนี ้เรียกว่า โรเตอร์ 
(Rotor) 

(6) หลักการทำงานของกล้องถ่ายภาพ 
[6] คือ การที่แสงสะท้อนจากวัตถุเดินทางเป็น
เส้นตรงผ่านช่องเล็กๆ ของกล่องสี่เหลี่ยม เกิด
ภาพของวัตถุบนฉากรองรับด้านตรงกันข้ามเป็น
ภาพหัวกลับ อันเป็นหลักการของการสร้าง
กล ้องร ูเข ็มในสมัยโบราณ ปัจจ ุบ ัน กล ้อง
ถ่ายภาพได้พัฒนามาโดยลำดับ เช ่น มีการ
นำเอาเลนส์นูนไปติดตั้งที่ช่องรับแสงที่มีขนาด
เล็ก เพื่อช่วยรวมแสงให้เข้าไปในตัวกล้องให้
มากขึ ้น ทางด้านตรงกันข้ามของเลนส์เป็น
ตำแหน่งที ่ต ั ้งว ัสดุไวแสงหรือฟิล์ม สามารถ
ปรับตัวเลนส์เพื่อให้เกิดภาพที่ชัดเจนบนฟิล์มได้ 
มีการติดตั้งไดอะแฟรมปรับให้เกิดช่องรับแสง
ขนาดต่างๆ รวมทั้งมีส่วนที่เรียกว่าชัตเตอร์ ทำ
หน้าที่ควบคุมเวลาในการเปิด-ปิด ม่าน เพื่อให้
ปร ิมาณแสงตกกระทบกับฟิล ์มตามความ
เหมาะสม และยังมีช่องเล็งภาพเพื่อช่วยในการ
จ ัดองค์ประกอบของภาพถ่ายให้เก ิดความ
สวยงาม 

(7) Mecanum wheel [7] คิดค้นโดย 
Bengt Erland Ilon วิศวกรณ์จากบริษัทสวีเดน 
Mecanum AB ห ล ั ก ก า ร ท ำ ง า น ข อ ง 
Mecanum wheel ใช้ชุด roller ที่ติดอยู่รอบ 
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Mecanum wheel สามารถทำให้ Mecanum 
wheel มีความพิเศษที่ขาดไม่ถึง เมื่อผสานรวม
กับการหมุนของล้อทั ้ง 4 ข้าง ทำให้เกิดการ
เคลื่อนที่ได้รอบทิศทางอย่างมหัศจรรย์ 

(8) Mobile Device [8] สมาร ์ทโฟน
(smart phone) เป ็นโทรศัพท์เคล ื ่อนที ่ท ี ่มี
ความสามารถท ี ่ เพ ิ ่ ม เต ิมนอกเหน ือจาก 
โทรศัพท์มือถือทั่วไป สมาร์ทโฟนได้ถูกมองว่า
เป็นคอมพิวเตอร์พกพาที่ทำงานในลักษณะของ 
โทรศัพท์เคลื ่อนที ่ โดยที ่สามารถเชื ่อมต่อ
ความสามารถหลักของโทรศัพท์มือถือ เข้า
ร่วมกับแอพพลิเคชันของโทรศัพท์เองสมาร์ท
โฟนสามารถให้ผู ้ใช้งานติดตั ้งโปรแกรมเสริม
สำหรับเพิ่มความสามารถของ โทรศัพท์ตัวเอง 
โดยร ูปแบบนั ้นข ึ ้นอย ู ่ก ับแพลตฟอร์มของ
โทรศัพทแ์ละระบบปฏิบัติการ 

(9) การพัฒนาโมบายแอพพลิเคชัน [9] 
คือ การเขียนซอฟแวร์สำหรับอุปกรณ์พกพา 
เช่น สมาร์ทโฟน(Smart phone) และ แท็บเล็ต
(Tablet) หรือพูดกันง่ายๆ คือ การทำแอปลิเค
ชันหรือการสร้างแอปลิเคชันสำหรับมือถือ ซึ่ง
ผู ้พัฒนาจะเขียนแอปลิเคชันมือถือ เพื ่อใช้
ประโยชน์จากอุปกรณ์บางอย่างของมือถือที ่มี
ค ุณลักษณะเฉพาะ เช ่น เซ็นเซอร์ตรวจจับ
ล ักษณะการเคล ื ่ อนไหวของสมาร ์ทโฟน 
(Accelerator Sensor), GPS และข้อมูลจาก
เซ็นเซอร์ตัวอ่ืนๆ เป็นต้น ข้อเสียของการพัฒนา
แอพพลิเคชันมือถือ คือ ผู้พัฒนาไม่สามารถนำ 
source code ของระบบปฎิบัติการหนึ่งไปใช้
อีกระบบปฏิบัติการได้ ตัวอย่างเช่น source 
code ที่ใช้ทำแอพพลิเคชันหรือสร้างแอพพลิเค

ชันดั้งเดิมสำหรับอุปกรณ์ Android ไม่สามารถ
ทำงานร่วมกับ Windows Phone โปรแกรม
ประยุกต์ที่ใช้เบราว์เซอร์ต้องมี equipment-
agnostic เพื่อให้เบราว์เซอร์ทำงานบนอุปกรณ์
มือถือต่างๆได้ 
กระบวนการวิจัย 
การบวนการวิจัยนี ้ประกอบด้วยการทำงาน
หลักๆใน 7 ขั ้นตอน คือ (1) การออกแบบ
โครงสร้างอุปกรณ์ (2) การสร้างชิ้นงานฌพาะ 
(3 )  การต ิ ดต ั ้ ง อ ุ ปกรณ ์  ( 4 )  การ เข ี ยน
โปรแกรมควบคุม Controller  
ภาพที่ 1 ขั้นตอนการทำงาน 

ผลการวิจัย 
ในส่วนของผลการวิจัยนี้ จะแบ่งการ 
ประเมินออกเป็น 2 ส่วนได้แก่ (1) การประเมิน
ด้านการทำงานได้ตามฟังก์ชันงานของระบบ 
(2) การประเมินด้านความง่ายต่อการใช้งาน
ระบบ โดยทั้งสองส่วนนี้ได้รับการประเมินโดยผู้
เชียวชาญจำนวน 5 คน 
ตารางท่ี 1  การประเมินด้านการทำงานได้ตาม
ฟังก์ชันงานของระบบ 

รายการประเมิน (�̅�) ระดับ
ความพึ่ง
พอใจ 

1.ความสามารถในการ
ควบคุมของตัวรถจาก
แอพพลิเคชัน 

4.4 ดีมาก 

2.ความสามารถในการ
ควบคุมของตัวแขนกล
จากแอพพลิเคชัน 

4 ดี 
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3.ความสามารถในการ
แสดงภาพแบบ Real 
Time 

4 ดี 

4.ความสามารถในการ
บันทึกภาพได้แบบ 
Auto 

4 ดี 

5.ความสามารถในการ
จัดเก็บรูปภาพ 

4.6 ดีมาก 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.2 ดีมาก 
 
จากตารางที่ 1 จะเห็นว่าผู้ประเมินให้

คะแนนด้านการทำงานได้ตามฟังก์ชันงานของ
หุ่นยนต์สำหรับถ่ายรูปภายในโรงเรือนเห็ด ซึ่ง
เมื ่อคำนวณหาค่าเฉลี ่ยแล้วได้ผลออกมาใน

ระดับ ดีมาก (x̄= 4.2) 
ตารางท่ี 2  การประเมินด้านความง่ายต่อการ
ใช้งานระบบ  

รายการประเมิน (�̅�) ระดับ
ความพึ่ง
พอใจ 

1. ความง่ายต่อการใช้
งานของโปรแกรม 

4.4 ดีมาก 

2.ความเหมาะสมใน
การเลือกใช้ชนิดตัว
อักษรบนหน้าจอภาพ 

4.4 ดีมาก 

3.ความเหมาะสมใน
การเลือกใช้ขนาดตัว
อักษรบนหน้าจอภาพ 

4.2 ดีมาก 

4.ความเหมาะสมใน
การใช้สีของตัวอักษร
และปุ่มต่างๆ 

4.2 ดีมาก 

5.ความเหมาะสมใน
การใช้ปุ่มต่างๆ 

4.2 ดีมาก 

6.ความเหมาะสมใน
การวางตำแหน่งปุ่ม
และอักษรต่างๆ 

4.2 ดีมาก 

7.ความเป็นมาตรฐาน
เดียวกันในการ
ออกแบบหน้าจอภาพ 

4.4 ดีมาก 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.285 ดีมาก 
จากตารางที่ 2 จะเห็นว่าผู้ประเมินให้

คะแนนด้านความง่ายต่อการใช้งานหุ่นยนต์
สำหรับถ่ายรูปภายในโรงเร ือนเห็ด  ซึ ่งเมื่อ
คำนวณหาค่าเฉลี่ยแล้วได้ผลออกมาในระดับ ดี

มาก (x̄= 4.285 
 
วิจารณ์และสรุปผล 

จากการสำรวจแบบประเมินความพึง
พอใจของกลุ่มผู้ใช้งานหุ่นยนต์สำหรับถ่ายรูป
ภายในโรงเรือนเห็ด พบว่าความพึงพอใจต่อ
ระบบที่นำเสนอดีมาก ซึ่งหัวข้อความพึงพอใจที่
ได้รับค่าเฉลี่ยทั้ง 2 หมวดการประเมินอยู่ใน
เกณฑ์ที่ “ดีมาก” หมวดที่ได้ค่าเฉลี่ยมากที่สุด 
คือหมวดประเมินด้านการทำงานได้ตามฟังก์ชัน
งานของหุ่นยนต์สำหรับถ่ายรูปภายในโรงเรือน
เห็ด ค่าเฉลี ่ยที ่ได้คือ 4.2 รองลงมาคือ ด้าน
ความง่ายต่อการใช้งานหุ่นยนต์สำหรับถ่ายรูป
ภายในโรงเรือนเห็ด ค่าเฉลี่ย 4.285 ตามลำดับ 
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