
 
  
 
 
 
 
 

แบบเสนอผลงานสิ่งประดิษฐ์ของคนรุ่นใหม่ 
สุดยอดนวัตกรรมอาชีวศึกษา 

 
 

การประกวดสิ่งประดิษฐ์ของคนรุ่นใหม่ 
ประจ าปีการศึกษา 2564 

 
 

ผลงานสิ่งประดิษฐ์ประเภทที่ 1 
สิ่งประดิษฐ์ด้านนวัตกรรมซอฟต์แวร์และระบบสมองกลฝังตัว 

 
 
 

หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
( Medical Robot ) 

 
 
 

วิทยาลัยการอาชีพหนองหาน 
อาชีวศึกษาจังหวัดอุดรธานีส านักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา 

กระทรวงศึกษาธิการ 

 

 

 



 
 

 
 
 
 
 

 
แบบรายงานการวิจัย (ว-สอศ-3) 

รายงานผลโครงการวิจัย 
 

เร่ือง 
หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
( Medical Robot ) 

 
 

    นายวันชนะ   สุริวงศ์ 
นายธนกร   นาสุริวงษ์  
นายสมศักด์ิ   เนตรดี  
นายพงศ์ภัค   โพธิดอกไม้  
นายศรัณย์  เสนสุข 
 
 

 
ประจ าปีการศึกษา 2564 

ปีพุทธศักราช 2564 
วิทยาลัยการอาชีพหนองหาน 

อาชีวศึกษาจังหวัดอุดรธานีส านักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา 
กระทรวงศึกษาธิการ

 

 

 

 

 



ก 
 
 
หัวข้อวิจัย  หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
ผู้ด าเนินการวิจัย  1. นายวันชนะ   สุริวงศ์ 
   2. นายธนกร   นาสุริวงษ ์

3. นายสมศักดิ์   เนตรด ี
4. นายพงศ์ภัค    โพธิดอกไม ้
5. นายศรัณย์   เสนสุข 

หน่วยงาน  สาขาวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์  วิทยาลัยการอาชีพหนองหาน 
ปี พ.ศ.    2564 

 
 
 

บทคัดย่อ 
 
จากสถานการณ์ในปัจจุบัน มีการแพร่ระบาดของการติดเช้ือไวรัสโควิด-19 ท าให้โรงพยาบาลมีผู้ป่วยติดเช้ือ

เป็นจ านวนมาก ส่งผลให้บุคลากรทางการแพทย์มีไม่เพียงพอต่อการรักษาผู้ป่วยติดเช้ือ กรมควบคุมโรคติดต่อจึงได้
เปิดศูนย์ปฏิบัติการฉุกเฉินหรือโรงพยาบาลสนาม เป็นสถานท่ีรักษาและกักตัวผู้ป่วยติดเช้ือให้อยู่ในบริเวณท่ีก าหนด 
เพื่อควบคุมการแพร่กระจายของเช้ือไวรัสโควิด-19 

ดังนั้นจึงได้สร้าง หุ่นยนต์ทางแพทย์ เพื่อช่วยเหลือสังคมในการลดการสัมผัสและใกล้ชิดระหว่างทีมแพทย์
และผู้ป่วยติดเช้ือไวรัสโควิด-19 โดยพัฒนาหุ่นยนต์ทางการแพทย์เพื่อช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่าง ๆ 
และสามารถติดต่อส่ือสารระหว่างผู้ติดเช้ือกับบุคลากรทางการแพทย์ ในระหว่างการรักษาตัวผ่านทางหุ่นยนต์
ทางการแพทย์ (Medical Robot) ท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีจากระยะไกล ผ่านระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ตได้ 
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Abstract 

 
From current situation there is an epidemic of infection with the Covid-19 virus causing the 

hospital to have a large number of infected patients as a result, there are not enough medical 
personnel to treat infected patients. The Department of Communicable Disease Control has 
opened an emergency operation center or field hospital. It is a place for treating and detaining 
infected patients in the designated area to control the spread of the Covid-19 virus. 

Therefore created medical robot to help society in reducing contact and closeness 
between the medical team and patients infected with the Covid-19 virus. by developing medical 
robots to help deliver food, medicines, medical supplies and can communicate between infected 
people and medical personnel during the treatment through a medical robot that can control 
movement from a distance. through the internet network. 
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บทที่ 1 
บทน า 

 
1.1 ความเป็นมาของปัญหา  

จากสถานการณ์ปัจจุบัน มีการแพร่ระบาดของการติดเช้ือไวรัสโควิด-19 ท าให้โรงพยาบาลมีผู้ป่วยติดเช้ือ
เป็นจ านวนมาก ส่งผลให้บุคลากรทางการแพทย์มีไม่เพียงพอต่อการรักษาผู้ป่วยติดเช้ือ กรมควบคุมโรคติดต่อจึงได้
เปิดศูนย์ปฏิบัติการฉุกเฉินหรือโรงพยาบาลสนาม เป็นสถานท่ีรักษาและกักตัวผู้ป่วยติดเช้ือให้อยู่ในบริเวณท่ีก าหนด 
เพื่อควบคุมการแพร่กระจายของเช้ือไวรัสโควิด-19 

ดังนั้นจึงได้สร้าง หุ่นยนต์ทางแพทย์ เพื่อช่วยเหลือสังคมในการลดการสัมผัสและใกล้ชิดระหว่างทีมแพทย์
และผู้ป่วยติดเช้ือไวรัสโควิด-19 โดยพัฒนาหุ่นยนต์ทางการแพทย์เพื่อช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่าง ๆ 
และสามารถติดต่อส่ือสารระหว่างผู้ติดเช้ือกับบุคลากรทางการแพทย์ ในระหว่างการรักษาตัวผ่านทางหุ่นยนต์
ทางการแพทย์ (Medical Robot) ท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีจากระยะไกล ผ่านระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ต 
 
1.2 วัตถุประสงค์ของโครงการ 
      1. เพื่อศึกษาและออกแบบหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 
      2. เพื่อทดสอบประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 
      3. เพื่อลดการใกล้ชิดสัมผัสระหว่างทีมแพทย์และผู้ป่วย 
 
1.3 สมมติฐานการศึกษา 

หุ่นยนต์ทางแพทย์สามารถช่วยลดการสัมผัสระหว่างผู้ป่วยกับทีมแพทย์ การส่งอาหาร ยารักษาโรค และ
เวชภัณฑ์ต่าง ๆ  ควบคุมผ่านระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ต 
 
1.4 ขอบเขตของการศึกษา 

หุ่นยนต์ทางแพทย์ ใช้ช่วยเหลือสังคมในการลดการติดเช้ือไวรัสโคโรนา โควิด-19 โดยพัฒนาหุ่นยนต์ทาง
การแพทย์ให้ช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่าง ๆ และสามารถติดต่อส่ือสารระหว่างผู้ติดเช้ือกับบุคลากรทาง
การแพทย์ ในระหว่างการรักษาตัวผ่านทางหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

 
 
 
1.5 นิยามศัพท์เฉพาะ 



2 
 

หุ่นยนต์ทางการแพทย์ คือ หุ่นยนต์ท่ีอ านวยความสะดวกและความปลอดภัยให้ทีมแพทย์ในช่วงสถานการณ์ 
โควิด-19 เพื่อลดการใกล้ชิดและสัมผัสระหว่างทีมแพทย์และผู้ป่วย ควบคุมการเคล่ือนท่ีแบบไร้สาย เช่น ส่งอาหาร 
ยารักษาโรค และเวชภัณฑ์ต่าง ๆ   
 
1.6 ผลที่คาดว่าจะได้รับ 

หุ่นยนต์ทางแพทย์ ใช้ช่วยเหลือสังคมในการลดการติดเช้ือไวรัสโคโรนา โควิด-19 โดยพัฒนาหุ่นยนต์ทาง
การแพทย์ให้ช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่าง ๆ และสามารถติดต่อส่ือสารระหว่างผู้ติดเช้ือกับบุคลากร
ทางการแพทย์ ในระหว่างการรักษาตัวผ่านทางหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 



  

 
บทที่ 2 

แนวคิด ทฤษฎีเอกสารและงานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

โครงการ หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot)ได้ศึกษาค้นคว้าเอกสารและวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง โดยจัด

เรียงล าดับต่อไปนี้ 

2.1 สแตนเลส  
2.2 ลวดเช่ือมสแตนเลส 1.2มม. 
2.3 ESP 8266 
2.4 battery Lifepo4 ความจุ20A 12V+BMS 
2.5 Boost Converter Step-up Power Supply Module อินพุต10~60V 500Wขึ้นไป 
2.6 กล้องวงจรปิดไร้สาย 2ล้านพิกเซล wifi wireless audio มีอินฟาเรดมองเห็นภาพชัดใน 
     ท่ีมืด ควบคุมผ่านมื 
2.7 สวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย 12V 30A 
2.8 เร้าเตอร์ 4G ปล่อย wifi พร้อม internet 10Mbps ใช้งานต่อเนื่อง 12 เดือน 
2.9 Arduino Mega 2560 R3 
2.10 Tower Light ไฟเตือนแบบเสาพร้อม Buzzer 
2.11 Dc Breaker 
2.12 Emergency Switch 
2.13 DC-DC12A Step Down 
2.14 LCD วัดความจุแบตเตอรี่ 
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2.1 สแตนเลส 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.1 สเตนเลส 
( ท่ีมา https://www.vrh.co.th ) 

สแตนเลส คือ ช่ือเรียกของเหล็กกลุ่มท่ีมีความต้านทานการกัดกร่อน (เหล็กกล้าไร้สนิม) โดยมีโครเมี่ยมผสม
อยู่อย่างน้อย 10.5% ซึ่งจะท าหน้าท่ีสร้างฟิลม์บางๆ ข้ึนเพื่อทานการกัดกร่อน และจะสร้างฟิลม์ข้ึนใหม่ได้เอง หาก
ผิวฟิล์มถูกขีดข่วน ท าลาย นอกจากนี้ยังมีการเติมธาตุผสมอื่นๆ เช่น นิกเกิล โมลิบดินัม ไททาเนียม เพื่อเพิ่มความ
ต้านทานการกัดกร่อน หรือปรับคุณสมบัติทางกลท่ีต้องการ ซึ่งมีรายละเอียดเพิ่มเติมเกี่ยวกับคุณสัมบัติพิเศษของส
เตนเลสดังนี้ 

1. ทนทานต่อการกัดกร่อน 
สแตนเลสทุกตระกูลทนทานต่อการกัดกร่อน แต่จะแตกต่างกันไปตามส่วนผสมของโลหะ เช่น เกรดท่ีมีโลหะ

ผสมไม่สูงสามารถต้านทานการกัดกร่อนในบรรยากาศท่ัวไป ในขณะท่ีเกรดท่ีมีโลหะผสมสูงจะสามารถต้านทานการ
กัดกร่อนในกรด ด่าง สารละลาย บรรยากาศคลอไรด์ได้เกือบท้ังหมด 
         2. ความต้านทานต่ออุณหภูมิสูงและอุณหภูมิต่ า 

สแตนเลสบางเกรดสามารถทนความร้อนและความเย็น รวมถึงการเปล่ียนอุณหภูมิโดยฉับพลันได้ดี และด้วย
คุณสมบัติพิเศษในการทนไฟ ท าให้มีการน าสแตนเลสไปใช้ในอุตสาหกรรมขนส่ง อุตสาหกรรมปิโตรเคมีอย่าง
แพร่หลาย 

3. ง่ายต่อการประกอบ หรือแปรรูป 
สแตนเลส่วนใหญ่สามารถตัด เช่ือม ตกแต่งทางกล ลากขึ้นรูป ขึ้นรูปนูนต่ าได้ง่าย ด้วยรูปร่าง คุณสมบัติ และ

ลักษณะต่างๆ ของสแตนเลสช่วยให้ผู้ผลิตสามารถน าสแตนเลสไปประกอบกับวัสดุอื่นๆ ได้ง่าย 
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4. ความทนทาน 
คุณสมบัติเด่นอีกประการหนึ่งของสเเตนเลสคือความแข็งแกร่งทนทาน สเเตนเลสสามารถเพิ่มความแข็งได้

ด้วยการขึ้นรูปเย็น ซึ่งใช้เพื่อออกแบบงาน โดยลดความหนา น้ าหนักและราคา สเเตนเลสบางเกรดอาจใช้งานในท่ี
ทนความร้อนและยังคงความทนทานสูง 

5. ความสวยงาม 
ด้วยรูปทรงและพื้นผิวท่ีหลากหลายรูปแบบท่ีสวยงาม ท าความสะอาดได้ง่าย ปัจจุบันสแตนเลสมีสีให้เลือก

มากมายด้วยกรรมวิธีชุบเคลือบผิวเคมีไฟฟ้า สามารถท าให้สแตนเลสมีผิวสีทอง บรอนซ์ เขียว เงิน และสีด า ท าให้
สามารถเลือกประยุกต์ใช้สแตนเลสได้อย่างมากมาย นอกจากนี้ความเงางามของสแตนเลสในอ่างล้างจานอุปกรณ์
ประกอบอาหารหรือเฟอร์นิเจอร์ท าให้บ้านดูสะอาดและน่าอยู่อีกด้วย 

6. ความปลอดภัยและถูกสุขลักษณะ 
การท าความสะอาด การดูแลรักษา สเเตนเลสจะมีความเป็นกลางสูงจึงไม่ดูดซึมรสใดๆ เป็นเหตุผลส าคัญ

ท่ีสแตนเลสถูกน ามาใช้ในโรงพยาบาล เครื่องครัว ด้านโภชนาการและด้านเภสัชกรรม เนื่องจากความทนทาน 
ต้องการการดูแลรักษาน้อย และค่าใช้จ่ายต่ าเมื่อเปรียบเทียบกับระยะเวลาการใช้งาน การใช้อุปกรณ์เครื่องครัวส
แตนเลสในบ้านเรือนให้ความรู้สึกถึงความปลอดภัยแก่ผู้ใช้ และนอกจากนี้สแตนเลสยังช่วยอนุรักษ์ส่ิงแวดล้อมคือ
สามารถน ากลับมาใช้ได้ใหม่เกือบ 100 เปอร์เซ็นต์ 

 
2.2 ลวดเชื่อมสแตนเลส 
 

 
 

รูปที่ 2.2  ลวดเช่ือมสแตนเลส 
( ท่ีมา : https://www.stwelding2000.com )  

https://www.stwelding2000.com/
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ลวดเช่ือมสแตนเลส (Stainless steel) เป็นลวดเช่ือมท่ีเหมาะส าหรับงานเช่ือมเหล็กกล้าสแตนเลส โดยจะ
แบ่งเกรดการใช้งานคร่าวๆ ดังต่อไปนี้ ลวดเช่ือมสแตนเลส 308L = เหมาะส าหรับเช่ือมสแตนเลส เกรด 304L และ 
308L เหมาะส าหรับใช้งานท่ัวๆไป เช่น เช่ือมประตู เช่ือมรั้ว ใช้ในงานท าเฟอร์นิเจอร์ 
2.3 ESP 8266 

 
 
 
 
 

รูปที่ 2.3 ESP 8266 
( ท่ีมา: https://embeddedsystem2558.wordpress.com ) 

 
ESP 8266 คือ แพลตฟอร์มหนึ่งท่ีใช้ช่วยในการสร้างโปรเจค Internet of Things (IoT) ท่ีประกอบไปด้วย 

Development Kit (ตัวบอร์ด) และ Firmware (Software บนบอร์ด) ท่ีเป็น open source สามารถเขียน
โปรแกรมด้วยภาษา Lau ได้ ท าให้ใช้งานได้ง่ายข้ึน มาพร้อมกับโมดูล WiFi (ESP8266) ซึ่งเป็นหัวใจส าคัญในการใช้
เช่ือมต่อกับอินเตอร์เน็ตนั่นเอง ตัวโมดูลESP8266นั้นมีอยู่ด้วยกันหลายรุ่นมาก ต้ังแต่เวอร์ชันแรกท่ีเป็น ESP-01 ไล่
ไปเรื่อยๆจนปัจจุบันมีถึง ESP-12 แล้ว และท่ีฝังอยู่ในNodeMCU version แรกนั้นก็เป็น ESP-12 แต่ใน version2 
นั้นจะใช้เป็น ESP-12E แทน ซึ่งการใช้งานโดยรวมก็ไม่แตกต่างกันมากนัก NodeMCUนั้นมีลักษณะคล้ายกับ 
Arduino ตรงท่ีมีพอร์ต Input Output  buil inมาในตัว  สามารถเขียนโปรแกรมคอนโทรลอุปกรณ์ I/O ได้โดยไม่
ต้องผ่านอุปกรณ์อื่นๆ และเมื่อไม่นานมานี้ก็มีนักพัฒนาท่ีสามารถท าให้ Arduino IDE ใช้งานร่วมกับ Node MCU 
ได้ จึงท าให้ใช้ภาษา C/C++ ในการเขียนโปรแกรมได้ ท าให้เราสามารถใช้งานมันได้หลากหลายมากยิ่งขึ้น  
NodeMCUตัวนี้สามารถท าอะไรได้หลายอย่างมากโดยเฉพาะเรื่องท่ีเกี่ยวข้องกับ IoT ไม่ว่าจะเป็นการท า Web 
Server ขนาดเล็ก การควบคุมการเปิดปิดไฟผ่านWiFi และอื่นๆอีกมากมาย 
 
 
 
 
 
 
 

https://embeddedsystem2558.wordpress.com/
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2.4 Battery Lifepo4 ความจุ20A 12V+BMS 

 
 

รูปที่ 2.4 Battery Lifepo4 ความจุ20A 12V+BMS 
( ท่ีมา: https://www.cbcinter.co.th  ) 

Battery Lifepo4 ความจุ20A 12V+BMS คือ แบตเตอรี่ลิเธียมเหล็กฟอสเฟต (LiFePO4) หรือท่ีเรียกว่า
แบตเตอรี่ LFP(ท่ีมี "LFP"หมายถึง "ลิเธียมเฟอร์โรฟอสเฟต") เป็นแบตเตอรี่ชนิดชาร์จใหม่ได้โดยเฉพาะแบตเตอรี่ลิ
เธียมไอออนโดยใช้ LiFePO4 เป็นวัสดุแคโทดและกราฟคาร์บอน(Graphic carbon) อิเล็กโทรดท่ีมีตัวรองรับโลหะ
เป็นขั้วบวก ปริมาณความจุต่อหน่วยของ LiFePO4 นั้นสูงกว่าของลิเทียมโคบอลต์ออกไซด์ (LiCoO2) แต่ความ
หนาแน่นของพลังงานนั้นน้อยลงเนื่องจากแรงดันไฟฟ้าท่ีต่ ากว่า ข้อเสียเปรียบหลักของ LiFePO4 คือค่าการน า
ไฟฟ้าต่ า  

ดังนั้นถ้าพิจารณาแคโทดชนิดท่ีเป็น LiFePO4 /C จริงๆ จะมีต้นทุนต่ า มีความเป็นพิษต่ า มีประสิทธิภาพดี 
มีอายุการใช้งานนาน ฯลฯ ด้วยเหตูนี้ แบตเตอรี่ชนิด LiFePO4 จึงมีการใช้แพร่หลายจ านวนมากในการใช้
ยานพาหนะเช่นรถไฟฟ้า แบตเตอรี่ส ารองส าหรับอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ัวไปและระบบแบตเตอรี่ส าหรับสถานีไฟฟ้าขนาด
ใหญ่ 
 
 
2.5 Boost Converter Step-up Power Supply Module อินพุต10~60V 500Wขึ้นไป 
 

 
 
 
 
 

https://www.cbcinter.co.th/
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                  รูปที่ 2.52.5 Boost Converter Step-up Power Supply Module อินพุต10~60V 500Wขึ้นไป 

( ท่ีมา: https://www.thaiconverter.com ) 
วงจรเพิ่มแรงดันแบบปรับค่าได้ทุกตัวกระแสท่ีระบุเป็นกระแส Input ท่ีรับได้สูงสุด หลักการท างานของ

วงจรคือ ใช้กระแส Input ไปแลกเป็นแรงดัน Output ดังนั้นยิ่งเพิ่มแรงดันให้สูงขึ้นมากเท่าไหร่ กระแสก็จะลดลง
ผกผันกัน 

วิธีคิดกระแส Output โดยประมาณคิดได้จาก 
- แรงดัน input คูณ กระแส input สูงสุด และ หาร ด้วยแรงดัน ouput จากนั้น คูณ ด้วย 0.8 เช่น วงจร

ระบุ 6A แรงดันไฟเข้าท่ีต่อใช้งาน 12V คูณกันได้ 72(W) หากปรับแรงดันขาออกไว้ท่ี 24Vกระแสสูงสุดท่ีจะใช้ได้
สามารถหาได้จาก (72W/ 24V ) x 0.8 = 2.4A 

 
2.6 กล้องวงจรปิดไร้สาย 2ล้านพิกเซล wifi wireless audio มีอินฟาเรดมองเห็นภาพชัดในที่มืด ควบคุมผ่านมื 

 
 
 
 
 
 
รูปที่ 2.6 กล้องวงจรปิดไร้สาย 2ล้านพิกเซล wifi wireless audio มีอินฟาเรดมองเห็นภาพชัดในท่ีมืด 

ควบคุมผ่านมือถือ 
(ท่ีมา: http://www.xn--12cgiaf3c0a4bqd1eret5a8gzfsq.com ) 

 
กล้องวงจรปิดแบบไร้สายได้พิสูจน์แล้วว่าเป็นกล้องวงจรปิดท่ีได้รับความนิยมในหมู่ผู้บริโภคท่ีช่ืนชอบ การ

รักษาความปลอดภัยท่ีทันสมัย เนื่องจากมีค่าใช้จ่ายในการติดต้ังท่ีไม่แพง (ส าหรับผู้ท่ีมีความจ าเป็น ต้องใช้แต่มี
งบประมาณท่ีน้อย) และสามารถเลือกการติดต้ังได้หลากหลายรูปแบบ กล้องวรจรปิดแบบไร้สาย นี้สามารถติดต้ัง
หรือไม่ต้องการติดต้ังร่วมกับกล้องวรจรปิดแบบใช้สายได้ นอกจากนี้เพื่อความสะดวกใน การใช้งานและความ
สะดวกสบายในการเข้าถึงข้อมูลการรักษาความปลอดภัยของกล้องวงจรปิดแบบไร้สายนี้ ผู้ใช้สามารถเข้าถึงได้โดย
ผ่านอินเตอร์เน็ตท่ีได้เช่ือมต่อบนคอมพิวเตอร์หรือโทรศัพท์ก็ได้เช่นกัน 

https://www.thaiconverter.com/
http://www.กล้องวงจรปิดนครปฐม.com/
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กล้องวงจรปิดแบบไร้สายจะท างานได้ดีท่ีสุดเมื่อมีเส้นทางการเช่ือมต่อท่ีชัดเจนระหว่างกล้องวงจรปิด และ
เครื่องบันทึกข้อมูล กลางแจ้งจะมีช่วงสัญญาณอยู่ระหว่าง 250-450 ฟุต ตัวอาคารจะอยู่ท่ี 100-150 ฟุต ช่วง
สัญญาณจะแตกต่างกันไปข้ึนอยู่กับประเภทของวัสดุก่อสร้างและวัตถุท่ีสัญญาณไร้สายจะต้องผ่าน 
 
2.7 สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 12V 30A 
 

 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.7 สวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย 12V 30A 

(ท่ีมา: https://www.primusthai.com ) 
 

สวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย คือ อุปกรณ์แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับท่ีมีแรงดันสูง เช่น 220VAC ไปเป็น
แรงดันไฟฟ้าท่ีมีแรงดันต่ า โดย Switching Power Supply จะท างานในลักษณะเดียวกันกับหม้อแปลงแรงดันท่ัวไป 
แต่มีประสิทธิภาพท่ีดีกว่าและมีขนาดเล็กกว่า โดยหลักการท่ัวไปของ Switching Power Supply จะประกอบด้วย 
เรคติไฟเออร์ (Rectifier) ท าหน้าท่ี แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง,  

 
 
 
 

 
คอนเวอร์เตอร์ (Converter) ท าหน้าท่ี แปลงความถี่แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้เป็นแรงดันไฟฟ้า

กระแสสลับท่ีความถี่สูง และแปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีความต้านทาน
ทางด้านเอาต์พุตของแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้ได้ตามความต้องการอีกครั้ง  ในปัจจุบันมีหลากหลายรุ่นท่ีใช้กัน
แพร่หลายในงานอุตสาหกรรม เช่น Switching Power Supply แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับจาก 220VAC เป็น
แรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 24VDC (1.2A, 2.5A, 5A, 10A) หรือ 12VDC (2A, 5A, 10A, 20A)  เป็นต้น 
 

https://www.primusthai.com/
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2.8 เร้าเตอร์ 4G ปล่อย wifi พร้อม internet 10Mbps ใช้งานต่อเนื่อง 12 เดือน 
 
 

 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 2.8 เร้าเตอร์ 4G ปล่อย wifi พร้อม internet 10Mbps ใช้งานต่อเนื่อง 12 เดือน 
(ท่ีมา: https://www.tp-link.com  ) 

 
เทียบกับเราเตอร์ไวไฟปกติ ซึ่งรองรับมาตรฐานไร้สายเท่านั้น ส าหรับในส่วนของเราเตอร์ 4G WiFi จะ

รองรับเทคโนโลยีมือถือผ่านโมดูลไร้สาย 4G โดยเมื่อเราเสียบไมโครซิมการ์ดของผู้ให้บริการเครือข่ายมือถือแล้ว เรา
เตอร์จะสามารถรับสัญญาณกับเสาสัญญาณโทรศัพท์มือถือรอบข้างของผู้ให้บริการเพื่อเข้าถึงอินเทอร์เน็ตและสร้าง
สัญญาณ WiFi ท่ีเช่ือถือได้ และเรายังสามารถแชร์การเข้าถึงอินเทอร์เน็ตกับครอบครัวและเพื่อนฝูงได้อย่างง่ายดาย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

https://www.tp-link.com/
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2.9 Arduino Mega 2560 R3 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 2.9 Arduino Mega 2560 R3 
(ท่ีมา: http://thaisensormodule.com ) 

 
Mega 2560 R3 เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีใช้ชิพ ATmaga2560 ซึ่งมี 54 ดิจิตอล อินพุต/เอาท์พุต 

โดยในขาเหล่านั้นสามารถใช้งานเป็น PWM ได้ 15 ขา, อนาล๊อคอินพุต 16 ขา, UART 4 ชุด โดยความถ่ีคริสตรัลบน
บอร์ดคือ 16 MHz เช่ือมต่อข้อมูลระหว่างคอมพิวเตอร์ผ่านพอร์ต USB บนบอร์ดได้โดยตรง อีกท้ังรูปแบบการ
ออกแบบยังออกแบบให้รองรับการสวมกับ Shield ต่างๆได้โดยตรง ท าให้สามารถพัฒนาระบบต่างๆ ได้อย่าง
รวดเร็วและ เรียบร้อยสวยงาม โดยรองรับการพัฒนาโปรแกรมบนแพลตฟอร์ม Arduino อย่างเต็มรูปแบบ 

 
2.10 Tower Light ไฟเตือนแบบเสาพร้อม Buzzer 
 

 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.10 Tower Light ไฟเตือนแบบเสาพร้อม Buzzer 

(ท่ีมา: https://www.primusthai.com ) 
 

http://thaisensormodule.com/
https://www.primusthai.com/
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Tower Light ไฟเตือนแบบเสาพร้อม Buzzer หรือ ไฟสัญญาณเตือนแบบช้ัน เป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ส าหรับแจ้ง
เตือนหรือแสดงสถานะการท างานของเครื่องจักรในรูปแบบของสัญาณไฟและเสียง เพื่อให้ผู้ปฏิบัติงานท่ีอยู่หน้างาน
ได้รับรู้สถานะการท างานของเครื่องจักร ซึ่งทาวเวอร์ไลท์ (Tower Light) หรือไฟสัญญาณเตือนแบบช้ันนั้นมี
หลากหลายรูปแบบ เช่น แบบสัญญาณไฟติดกระพริบ (Flashing) หรือสัญญาณไฟติดค้าง (Continuous) โดยแต่ละ
ช้ันของสีไฟท่ีแสดงออกมา ผู้ใช้สามารถเลือกได้ว่าต้องการให้สีอะไรแสดงสถานะการท างานของเครื่องจักรใน
รูปแบบใด เช่น สีเขียว หมายถึง เครื่องจักรก าลังท างาน, สีเหลือง หมายถึง แจ้งผู้ปฏิบัติงานให้เข้ามาดูเครื่องจักร, สี
แดง หมายถึง เครื่องจักรหยุดท างาน หรืออื่น ๆ เป็นต้น โดยผู้ปฏิบัติงานจะสามารถมองเห็นสัญญาณไฟได้ชัดเจน
ด้วยมุม 360 องศา นอกจากนี้ทาวเวอร์ไลท์ (Tower Light) หรือไฟสัญญาณเตือนแบบช้ันยังมี Buzzer ส าหรับแจ้ง
เตือนผู้ปฎิบัติงานด้วยเสียง (90 dB for 1 M.) ให้รับทราบกรณีท่ีผู้ปฏิบัติงานอยู่ในระยะรัศมี 1 เมตร 
 
2.11 Dc Breaker 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.11 DC Breaker 
(ท่ีมา: https://mall.factomart.com  ) 

 
 
DC Breaker คือ สวิตช์ไฟฟ้าอัตโนมัติท่ีออกแบบมาเพื่อป้องกันวงจรไฟฟ้าจากความเสียหายท่ีเกิดจาก

กระแสไฟฟ้าส่วนเกิน โดยท่ัวไปเกิดจากโหลดเกินหรือไฟฟ้าลัดวงจร การท างานของมันคือตัดกระแสไฟฟ้าหลังจาก
ตรวจพบความผิดปกติในวงจรไฟฟ้า 

 
 
 

 

https://mall.factomart.com/
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2.12 Emergency Switch 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.12 Emergency Switch 

(ท่ีมา: https://my.factomart.com ) 
 
สวิทช์ปุ่มกดฉุกเฉิน หรือ ท่ีเรียกท่ัวไปว่าสวิตช์หัวเห็ด นิยมใช้กับปุ่มหยุดเครื่องจักรกลต่าง ๆ เพื่อรองรับกับ

เหตุการณ์ฉุกเฉินท่ีอาจเกิดขึ้น และเมื่อถึงเวลาใช้งาน ทันทีท่ีเรากดท่ีปุ่ม Emergency Switch เครื่องจักรกลทุก
อย่างท่ีมีปุ่ม emergency switch จะหยุดการท างานในทันที เพื่อปัองกันการเกิดอุบัติเหตุต่าง ๆ ท่ีอาจจะเกิดขึ้นได้ 

 
2.13 DC-DC12A Step Down 
 

 
 

 
 

 
รูปที่ 2.13 DC-DC12A Step Down 

(ท่ีมา: https://www.igetsolarcell.com  ) 
 
DC-DC12A Step Down คือ วงจรลดแรงดันแบบ Step-Down หรือเรียกอีกแบบว่า Buck Converter 

(บัคคอนเวอร์เตอร์) ใช้ลดแรงดันจากแรงดันสูงให้ต่ าลง ใช้หลักการสวิตช่ิง-ตัวเหนี่ยวน า(L) จึงท าให้มีความร้อนและ
ความสูญเสียก าลังไฟน้อย ไม่เหมือนกับการลดแรงดันโดยใช้ IC ตระกูล 78xx / 317 ท่ัวไปท่ีใช้หลักการลดทอนท า
ให้เกิดความร้อนสูง  วงจรบัคคอนเวอร์เตอร์เมื่อลดแรงดันลงแล้วจะได้กระแส Output เพิ่มขึ้น 

https://my.factomart.com/
https://www.igetsolarcell.com/
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2.14 LCD วัดความจุแบตเตอร่ี 
 

 
 
 
 

รูปที่2.14 LCD วัดความจุแบตเตอรี่ 
(ท่ีมา: https://bestprice-th.com ) 

สามารถแสดงสถานะพลังงานแบตเตอรี่ได้ พร้อมสวิตช์ควบคุม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

https://bestprice-th.com/


  

 
บทที่ 3 

วิธีด าเนินการวิจัย 
 

 
3.1 ประชากรและการสุ่มกลุ่มตัวอย่าง 

ในการวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้ก าหนดกลุ่มเป้าหมาย เป็นนักเรียนนักศึกษาจ านวน 15 คน คณะครูจ านวน 10 
คนและคณะแพทย์โรงพยาบาลหนองหาน ผู้ท่ีเข้าร่วมจ านวน 15 คน รวมทั้งส้ินจ านวน 40 คน 
 
3.2 เคร่ืองมือในการวิจัยและการตรวจสอบคุณภาพเคร่ืองมือ 

ในการวิจัยครั้งนี้ เครื่องมือท่ีใช้เป็นแบบสอบถามท่ีผู้วิจัยสร้างขึ้นเพื่อศึกษาหาระดับความพึงพอใจของ
หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

 
น าหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) ท่ีสร้างขึ้นมาทดสอบหาความพึงพอใจ จากนั้นจึงน าผลท่ีได้

จากการทดสอบมาท าการปรับปรุงแก้ไข ก็จะได้หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) ท่ีเสร็จสมบูรณ์  
การสร้างแบบประเมินความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

 
แบบประเมินความพึงพอใจหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) ก าหนดระดับคุณภาพเป็นแบบ

มาตราส่วนประมาณค่า ให้น้ าหนักคะแนน 5 ระดับ  กล่าวคือ 
  ระดับคะแนน 5  หมายถึงมีความพึงพอใจระดับ มากท่ีสุด 
  ระดับคะแนน 4  หมายถึงมีความพึงพอใจระดับ มาก 
  ระดับคะแนน 3  หมายถึงมีความพึงพอใจระดับ ปานกลาง 
  ระดับคะแนน 2  หมายถึงมีความพึงพอใจระดับ พอใช้ 
  ระดับคะแนน 1  หมายถึงมีความพึงพอใจระดับ ต่ าควรปรับปรุง 
 เมื่อสร้างแบบประเมินความพึงพอใจหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) เรียบร้อยแล้ว  ผู้ประดิษฐ์
ได้น าไปทดสอบ เพื่อเก็บข้อมูลท าการประเมินความพึงพอใจต่อไป 
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3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 

 
ในการเก็บรวบรวมข้อมูลผู้วิจัยน าเครื่องมือท่ีสร้างขึ้นให้กลุ่มตัวอย่างได้ตอบแบบสอบถามและเก็บข้อมูล

ด้วยตนเอง เกณฑ์การวิเคราะห์ผล ก าหนดได้ดังนี้ 
 
ตารางที่ 3.1 ตารางก าหนดเกณฑ์ระดับความพึงพอใจ 
 
 

ระดับคะแนน 

ความหมาย 

ระดับความพึงพอใจ 

4.50 - 5.00 มากท่ีสุด 

3.50 - 4.49 มาก 

2.50 - 3.49 ปานกลาง 

1.50 – 2.49 น้อย 

1.00 – 1.49 น้อยท่ีสุด 

 
3.4 การวิเคราะห์ข้อมูล 

ผู้ประดิษฐ์ได้ด าเนินการวิเคราะห์ข้อมูลเพื่อหาความพึงพอใจของรถเข็นพลังงาน (Power Energy Cart) 
โดยการหาค่าเฉล่ียในแต่ละด้านโดยใช้สถิติในการวิจัยดังนี้  
สถิติท่ีใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูล 

- การหาค่าเฉล่ีย  

 �̅� =
∑ 𝑥

𝑛
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เมื่อ 

𝑥 ̅ =  ค่าเฉล่ีย 

𝑥 =  คะแนนท่ีได้ 

𝑛 =  จ านวนนักเรียนท้ังหมด 
∑ 𝑥 =  ผลรวมของคะแนนท้ังหมด 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



  

 
บทที่ 4 

ผลการวิจัย 
 

การทดลองครั้งนี้ เป็นการวิจัยเพื่อหาความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์โดยมีผลของการทดลอง   
ดังต่อไปนี้ 

1. ได้หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot)จ านวน 1 เครื่อง 
2. ผลการประเมินความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

 
4.1 ผลการประเมินความพึงพอใจ 

ผลการประเมินความพึงพอใจ ผู้จัดท าได้ท าการเก็บข้อมูล ผลการทดลองได้ดังนี้ 
ตารางที่ 4.1  ผลการประเมินความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 

รายการประเมิน ค่าเฉลี่ย ค่า S.D ความหมาย 
1. อุปกรณ์สามารถใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 4.32 0.75 มาก 
2. สามารถใช้งานได้ง่าย 4.06 0.81 มาก 
3. ส่งเสริมให้น าไปใช้งานจริง 4.14 0.75 มาก 
4. ไม่มีผลกระทบกับส่ิงแวดล้อม 4.11 0.77 มาก 
5. ช่วยลดการใกล้ชิดระหว่างผู้ป่วยกับแพทย์ 4.54 0.75 มากท่ีสุด 
6. มีประโยชน์ต่อการประกอบอาชีพ 4.04 0.84 มาก 
7. มีความปลอดภัยในการใช้งาน 4.17 0.88 มาก 
8. น าวัสดุท่ีเหลือใช้มาประยุกต์ให้เกิดประโยชน์ 4.16 0.80 มาก 
9. ความคิดริเริ่มสร้างสรรค์ 4.38 0.67 มาก 
10. สามารถน าไปพัฒนาต่อยอดได้ 4.05 0.89 มาก 

รวมทั้งสิ้น 4.19 0.80 มาก 
 
จากตารางที่ 4.1 พบว่าโดยรวมกลุ่มตัวอย่างท่ีหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) มีความพึงพอใจ โดยรวม

อยู่ในระดับดี  ( �̅� = 4.19 และ 𝑆. 𝐷. = 0.80 ) 
 
 



  

 
บทที่ 5 

สรุปผลการวิจัยอภิปรายผลและข้อเสนอแนะ 
 

5.1 สรุปผลการวิจัย 
การจากส ารวจความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) สรุปได้ดังนี้ หุ่นยนต์ทาง

การแพทย์ (Medical Robot) สามารถใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ  ได้ค่าเฉล่ีย 4.32 สามารถใช้งานได้ง่าย ได้
ค่าเฉล่ีย 4.06 ส่งเสริมให้น าไปใช้งานจริง ได้ค่าเฉล่ีย 4.14 ไม่มีผลกระทบกับส่ิงแวดล้อม  ได้ค่าเฉล่ีย 4.11 ช่วยลด
การใกล้ชิดระหว่างผู้ป่วยกับแพทย์ ได้ค่าเฉล่ีย 4.54 มีประโยชน์ต่อการประกอบอาชีพ ได้ค่าเฉล่ีย 4.04 มีความ
ปลอดภัยในการใช้งาน ได้ค่าเฉล่ีย 4.17 น าวัสดุท่ีเหลือใช้มาประยุกต์ให้เกิดประโยชน์ ได้ค่าเฉล่ีย 4.16 ความคิด
ริเริ่มสร้างสรรค์ ได้ค่าเฉล่ีย 4.38 และสามารถน าไปพัฒนาต่อยอดได้ ได้ค่าเฉล่ีย 4.05  
  
5.2 อภิปรายผล 

จากการท าส่ิงประดิษฐ์หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) เพื่อช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์
ต่าง ๆ และสามารถติดต่อส่ือสารระหว่างผู้ติดเช้ือกับบุคลากรทางการแพทย์ ในระหว่างการรักษาตัวผ่านทาง
หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) ท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีจากระยะไกล ผ่านระบบเครือข่าย
อินเตอร์เน็ตได้นั้น ผลปรากฏว่า อุปกรณ์สามารถใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ มีความคิดริเริ่มสร้างสรรค์ และจาก
การส ารวจความพึงพอใจของหุ่นยนต์ทางการแพทย์พบว่า ค่าเฉล่ียท่ีมากท่ีสุดเท่ากับ 4.54 คือ ช่วยลดการใกล้ชิด
ระหว่างผู้ป่วยกับแพทย์  
 
5.3 ข้อเสนอแนะในการน าผลการวิจัยไปใช้ 

1. สามารถน าผลการวิจัยไปต่อยอดนวัตกรรมได้ 
2. สามารถน าไปประยุกต์ในการใช้งานได้ 

 
5.4 ข้อเสนอแนะในการท าวิจัยคร้ังต่อไป 

1. พัฒนาอุปกรณ์ให้สามารถใช้ได้หลายแบบ 
2. ปรับปรุงโครงสร้างส่วนประกอบให้มีความโดดเด่นสวยงามเพื่อดึงดูดความสนใจ 
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บรรณานุกรม 
บรรณานุกรมภาษาไทย 
สแตนเลส สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564 , จาก https://www.vrh.co.th   
ลวดเชื่อมสแตนเลส สืบค้นเมื่อ  28 สิงหาคม 2564, จาก https://www.stwelding2000.com 
ESP 8266 สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาhttps://embeddedsystem.com 
Battery Lifepo4ความจุ20A 12V+BMS สืบค้นเมื่อ 28สิงหาคม 2564, จาก www.cbcinter.co.th 
Boost Converter Step-up Power Supply Module  สื บ ค้ น เ มื่ อ  2 8 สิ ง ห า ค ม  2564, จ า ก 
https://www.thaiconverter.com  
กล้องวงจรปิดไร้สาย 2ล้านพิกเซล wifi wireless audio สืบค้นเมื่อ 28สิงหาคม 2564, จากhttp://www.xn--
12cgiaf3c0a4bqd1eret5a8gzfsq.com 
สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 12V 30A สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก www.primusthai.com 
เร้าเตอร์ 4G ปล่อย wifi พร้อม internet 10Mbps สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จากhttps://www.tp-
link.com   
Arduino Mega 2560 R3 สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก http://thaisensormodule.com  
Tower Light ไ ฟ เ ตื อ น แ บ บ เ ส า พ ร้ อ ม  Buzzer สื บ ค้ น เ มื่ อ  2 8  สิ ง ห า ค ม  2564, จ า ก 
https://www.primusthai.com 
Dc Breaker สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก https://mall.factomart.com   
Emergency Switch สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก https://my.factomart.com 
DC-DC12A Step Down สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก https://www.igetsolarcell.com 
LCD วัดความจุแบตเตอร่ี สืบค้นเมื่อ 28 สิงหาคม 2564, จาก https://bestprice-th.com 

 
 
 
 
 
 

https://www.stwelding2000.com/
http://www.cbcinter.co.th/
https://www.thaiconverter.com/
http://www.กล้องวงจรปิดนครปฐม.com/
http://www.กล้องวงจรปิดนครปฐม.com/
http://thaisensormodule.com/
https://mall.factomart.com/
https://my.factomart.com/
https://www.igetsolarcell.com/
https://bestprice-th.com/


  

 
 
 
 
 

 

 
 

 

 
 
 

 
 

ภาคผนวก 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
แบบสอบถามความพึงพอใจ 
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แบบสอบถามความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 
หุ่นยนต์ทางการแพทย์ ( Medical Robot ) 

ค าช้ีแจง    
1. แบบความพึงพอใจในการใช้หุ่นยนต์ทางการแพทย์ (Medical Robot) 
2. กรุณาท าเครื่องหมาย  ในแบบประเมินและตอบทุกข้อ 
ตอนที่ 1 สถานภาพของผู้ตอบแบบสอบถาม 
1.เพศ 
  (   )  ชาย  (   ) หญิง 
ตอนท่ี 2 การประเมินการใช้งานในสถานท่ีจริง 
ค าช้ีแจง  ระดับ 5 = มากท่ีสุด      4 = มาก     3 = ปานกลาง     2 = น้อย     1 = น้อยท่ีสุด 
 

หัวข้อประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ 

5 4 3 2 1 
1. อุปกรณ์สามารถใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ      
2. สามารถใช้งานได้ง่าย      
3. ส่งเสริมให้น าไปใช้งานจริง      
4. ไม่มีผลกระทบกับส่ิงแวดล้อม      
5. ช่วยลดการใกล้ชิดระหว่างผู้ป่วยกับแพทย์          
6. มีประโยชน์ต่อการประกอบอาชีพ      
7. มีความปลอดภัยในการใช้งาน      
8. น าวัสดุท่ีเหลือใช้มาประยุกต์ให้เกิดประโยชน์      
9. ความคิดริเริ่มสร้างสรรค์      
10. สามารถน าไปพัฒนาต่อยอดได้      

 
ตอนที่ 3 ความคิดเห็นอื่นๆ ของผู้ตอบแบบสอบถาม 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………..............................................
...................................................................................................................................................................................... 

 



  

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาคผนวก ข 
รูปภาพการจัดท าสิ่งประดิษฐ์ 
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ภาพที่ ข-1 เตรียมอุปกรณ์ขึ้นรูปช้ินงาน 

 

 
 

ภาพที่ ข-2 เตรียมอุปกรณ์ขึ้นรูปช้ินงาน 
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ภาพที่ ข-3 เช่ือมโครงช้ินงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ ข-4 โครงช้ินงานช้ินงาน 
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ภาพที่ ข-5 ประกอบอุปกรณ์ชุดควบคุม 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ ข-6 ประกอบและติดต้ังซอฟแวร์ 
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ภาพที่ ข-7 ประกอบหุ่นยนต์ทางการแพทย์เรียบร้อย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ ข-8  หุ่นยนต์ทางการแพทย์พร้อมใช้งาน 



  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ค 
แบบรับรองการน าผลงานสิ่งประดิษฐ์ของคนรุ่นใหม่ 
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ภาพที่ ค-1 เกียรติบัตรรับรองการใช้งานหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ ค-2 หุ่นยนต์ทางการแพทย์ใช้งานได้ดีจริง 
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ภาพที่ ค-3 ทดลองการใช้งานหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
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ภาพที่ ค-4 ทดลองการใช้งานหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ ค-5 หน่วยงานท่ีทดสอบการท างานของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที่ ค-6 หน่วยงานท่ีทดสอบการท างานของหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 



  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ง 
คู่มือและวิธีการใช้งาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



  

 
 
 
 
 

 
คู่มือการใช้งานหุ่นยนต์ทางการแพทย์ 

Medical Robot  
 
 

 

 
 
 
 
 

 
 

1. คุณสมบัติ  

2. ส่วนประกอบของหุนยนต์ 

3. ระบบชาร์จพลังงาน 

4. การควบคุม 

5. ระบบติดต่อสื่อสาร 

6. ความหมายของไฟแสดงผล 

7. ระบบหยุดฉุกเฉิน 

8. การบ ารุงรักษา 

 
 
 
 
 
 



 0 
 
 

1. คุณสมบัติ  

 
 

หุ่นยนต์ทางการแพทย์ Medical Robot สร้างขึ้นมาเพื่อมุ่งเน้นให้เกิดการบูรณาการทางวิชาการ
การศึกษา อีกท้ังได้ช่วยเหลือสังคมในการลดโรคติดเช้ือไวรัสโคโรนา (COVID-19) โดยพัฒนาหุ่นยนต์ทาง
การแพทย์ ในการช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่างๆ และเพื่อช่วยลดความเส่ียงในการแพร่ระบาดของ
โรคติดต่อเช้ือไวรัสโคโรนา(COVID-19) ในเวลานี้ โดยหุ่นยนต์มีความสามารถดังนี้ 

1. ในการช่วยส่งอาหาร ยารักษาโรค เวชภัณฑ์ต่างๆได้ 

2. หุ่นยนต์สามารถเป็นส่ือ ติดต่อส่ือสารระหว่างแพทย์กับผู้ป่วยได้ 

3. น้ าหนักรวมของหุ่นยนต์ 30 กิโลกรัม 

4. สามารถบรรทุกน้ าหนักสูงสุดได้ถึง 15 กิโลกรัม 

5. กว้าง 60 เชนติเมตร สูง 100 เชนติเมตร 

6. โครงสร้างท าด้วยสแตนเลส 

7. ใช้พลังงานจากแบตเตอรี่ลิเธียมฟอสเฟต 12V 25A มีระบบชาร์จภายในหุ่นยนต์ 

8. ชาร์จพลังงานด้วยระบบไฟฟ้า 220VAC/50-60Hz 

9. มีปุ่มหยุดหุ่นยนต์แบบฉุกเฉิน 

10. สามารถควบคุมผ่านระบบเคลือข่ายอินเตอร์เน็ตได้ โดยใช้สมาร์ทโฟน 

11. มีระบบส่ือสารท่ี สามารถส่ือสารได้ท้ังภาพและเสียง 

12. มีกล้องท่ีสามารถดูภาพได้รอบทิศทางของหุ่นยนต์ 

13. มีสัญญาณ WIFI ในตัว ช่ือ NHC RoBot รหัส nhcrobot 
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2. ส่วนประกอบของหุ่นยนต์ 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ไฟแสดงการท างาน กล้องมองรอบทิศ 

ด้านหลังหุ่นยนต์ 

ปุ่มหยุดฉุกเฉิน 

ด้านหน้าหุ่นยนต์ 

พื้นท่ีบรรจุ
เวชภณัฑ ์

อุปกรณ์ส่ือสาร 

ชุดควบคุมการชาร์จ 

ล้อขับก าลัง 

ล้อเล้ียว 
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3. ระบบชาร์จพลังงาน 

 
  

1. ไฟแสดงผลการชาร์จ เมื่อแบตเตอรี่ก าลังชาร์จจะมีสัญญาณไฟสีแดงติดสว่างขึ้น 

2. สวิทซ์เปิด/ปิด ใช้ในการเปิดหรือปิดกระแสไฟฟ้าท่ีใช้ชาร์จแบตเตอรี่หุ่นยนต์ 

3. ฟิวส์ เป็นอุปกรณ์ป้องกันการลัดวงจรของระบบไฟฟ้า ขณะท าการชาร์จ 

4. ช่องเสียบสาย ใช้ส าหรับเสียบสายไฟฟ้าตามบ้านเรือน เพื่อท าการชาร์จ โดยสามารถใช้แรงดันไฟฟา้

กระแสสลับ 110-240โวลต์ ความถ่ี 50-60เฮิร์ท ได้ 

5. จอแสดงผล เป็นจอท่ีใช้แสดงผลแบตเตอรี่ภายในหุ่นยนต์โดยจะบอกความจุท่ีมีอยู่เป็นเปอร์เซ็นต์ และ

บอกแรงดันไฟฟ้าของแบตเตอรี่ โดยแบตเตอรี่ท่ีสามารถใช้งานได้จะอยู่ท่ี 11.5-14.4โวลต์กระแสตรง  

 
 
 
 

1.ไฟแสดงผลการ
ชาร์จ 

2.สวิทซ์เปิด/ปิด 

4.ช่องเสียบสาย
ชาร์จ 

5.จอแสดงผล 

3.ฟิวส์ 
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4. การควบคุม 

 

 
การควบคุม สามารถควบคุมผ่านระบบเคลือข่ายอินเตอร์เน็ตได้ โดยใช้สมาร์ทโฟน 

1. ให้โหลดแอพพลิเคช่ัน blynk ลงในสมาร์ทโฟน 

 
2. ให้ท าการล็อกอินโดยใช้  

2.1 User: robotnhc@gmail.com  

2.2 Pass: NHCROBOT 

 
 
 
 
 

mailto:robotnhc@gmail.com


4 
3. เข้าสู่โปรแกรมควบคุม โดยมีปุ่มใช้งาน สามารถกดควบคุมตัวหุ่นยนต์ได้ตามข้อความท่ีระบุไว้ และ

สามารถควบคุมแบบแบ่งจอเพื่อดูภาพรอบตัวหุ่นยนต์ได้  

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ระบบติดต่อสื่อสาร 

ปุ่มเลี้ยวซ้ายหรือขวา ปุ่มเลี้ยวซ้ายหรือขวา 
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1 ระบบติดต่อส่ือสารหลักจะใช้สมาร์ทโฟนท่ีติดอยู่กับตัวหุ่นยนต์ในการติดต่อส่ือสารระหว่างแพทย์กับ

ผู้ป่วย 

 

 
1. ระบบติดต่อส่ือสารส ารอง จะใช้กล้องท่ีหุ่นยนต์ในการติดต่อส่ือสาร โดยสามารถพูดคุยโต้ตอบ

ผ่านเสียงได้โดยสามารถเข้าไปต้ังค่าผู้ใช้งานกล้อง ผ่าน QR CODE ดูข้อมูลได้ท่ี  

 
 www.yoosee.com 
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5. ความหมายของไฟแสดงผล 

1. ไฟสีเหลืองแดง พร้อมเสียงปี๊บ จะแสดงผลสว่างขึ้นมาเมื่อหุ่นยนต์

เริ่มมีการส่ังการท างาน เพื่อแสดงให้เห็นถึงการป้องกันอันตราย

จากการเคล่ือนตัวของหุ่นยนต์กับคนท่ีอยู่ใกล้ตัวหุ่นยนต์ 

2. ไฟสีเขียวแสดงถึงความปลอดภัย เมื่อไฟสีเขียวของหุ่นยนต์ไม่มี

การส่ังการท างาน จะมีแสงสว่างขึ้นมานั่นแสดงว่าสามารถเข้าไป

ใกล้ตัวหุ่นยนต์ได้อย่างปลอดภัย 

 
 
 
 

6. ระบบหยุดฉุกเฉิน 

1. ปุม่หยุดฉุกเฉินของหุนยนต์ จะมีไว้ใช้งานเมื่อระบบหรือ 

อุปกรณ์ในตัวหุ่นยนต์เกิดการขัดข้อ 

2. หยุดการท างานของระบบหุ่นยนต์โดยการกดปุ่มสีแดง 

3. เมื่อเราต้องการให้ระบบของหุ่นยนต์เริ่มท างานอีกครั้ง ให้หมุน

ปุ่มสีแดงไปตามทิศทางลูกศร แล้วปุ่มสีแดงจะเด้งขึ้น รอ

หุ่นยนต์ท าการเริ่มท างานอีกครั้ง 10-30วินาที หรือจนกว่าไฟสี

เขียวแสดงถึงความปลอดภัยของตัวหุ่นยนต์จะสว่างขึ้นมา 

 
7. การบ ารุงรักษา 

1. ควรท าความสะอาดอย่าสม่ าเสมอ 

2. ควรประจุแบตเตอรี่ให้พร้อมใช้งานตลอดเวลา หลังการใช้งาน

เสร็จ 

3. ควรแจ้งวิธีการใช้งานปุ่มหยุดฉุกเฉินแก่ผู้ป่วยและผู้ใช้งานท่าน

อื่นๆ 

4. ใช้ผ้าแห้ง หรือผ้าชุบแอลกอฮอล์ในการท าความสะอาด 

5. ไม่ควรอยู่ในท่ีโล่งแจ้ง หรือ อุณหภูมิสูง 

6. ไม่ควรใช้น้ าท าความสะอาด 

7. ไม่ควรบรรทุกน้ าหนักเกินข้อก าหนด 
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ประวัติผู้วิจัย 
1. นายวันชนะ สุริวงศ์ 

ท่ีอยู่ บ้านหนองสะหนาย ต.หนองไผ่ อ.หนองหาน จ.อุดรธานี 41130 
เบอร์โทรศัพท์ 0986082713 
E-mail - fluk02158@gmail.com 

2.  นายธนกร นาสุริวงษ์  
ท่ีอยู่ บ้านหนองสะหนาย ต.หนองไผ่ อ.หนองหาน จ.อุดรธานี 41130 
เบอร์โทรศัพท์ 0638500187 
E-mail - tanagonnasuriwong@gmail.com 

3.นายสมศักดิ์ เนตรดี  
ท่ีอยู่ บ้านหนองสะหนาย ต.หนองไผ่ อ.หนองหาน จ.อุดรธานี 41130 
เบอร์โทรศัพท์ 0934291712 
E-mail - netdeesomsak@gmail.com 

4. นายพงศ์ภัค โพธิดอกไม้  
ท่ีอยู่ บ้านหนองสะหนาย ต.หนองไผ่ อ.หนองหาน จ.อุดรธานี 41130 
เบอร์โทรศัพท์ 0929864810 
E-mail - phongspakp@gmail.com 

5. นาย ศรัณย์ เสนสุข  
ท่ีอยู่ บ้านเลขท่ี 131 หมู่ 11 ต.บ้านเชียง อ.หนองหาน จ.อุดรธานี 41130 
เบอร์โทรศัพท์ 0981235964 
E-mail  – bankbiie43@gmail.com 
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