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     บทคัดย่อ 
 โครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติที่สามารถท าความ
สะอาดพ้ืนผิวได้อย่างมีประสิทธิภาพ ลดภาระของมนุษย์ และเพ่ิมความสะดวกสบายในการท าความ
สะอาดภายในอาคาร ระบบของหุ่นยนต์ประกอบด้วยเซ็นเซอร์ตรวจจับสิ่งกีดขวาง เซ็นเซอร์ตรวจจับ
ฝุ่นละออง และระบบน าทางอัตโนมัติที่ใช้เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการ
ท าความสะอาด 

ตัวหุ่นยนต์ถูกออกแบบให้สามารถเคลื่อนที่ได้อย่างอิสระด้วยล้อและมอเตอร์ไฟฟ้า โดยมี
ระบบฉีดน้ าและผ้าถูพ้ืนในตัวเพ่ือขจัดคราบสกปรกที่ติดแน่น นอกจากนี้ยังสามารถเชื่อมต่อกับแอป
พลิเคชันบนสมาร์ตโฟนเพ่ือควบคุมการท างานและตั้งเวลาท าความสะอาดได้อย่างสะดวก ผลการ
ทดสอบแสดงให้เห็นว่าหุ่นยนต์สามารถท าความสะอาดพ้ืนผิวได้อย่างมีประสิทธิภาพ ลดปริมาณฝุ่น
ละอองและสิ่งสกปรกได้อย่างชัดเจน 

จากการศึกษาและพัฒนาพบว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถท างานแทนแรงงานมนุษย์ได้ดี 
ลดเวลาที่ใช้ในการท าความสะอาด และเพ่ิมคุณภาพชีวิตของผู้ ใช้งาน อย่างไรก็ตาม ยังมีข้อจ ากัดบาง
ประการ เช่น ความสามารถในการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางที่ซับซ้อนและการท าความสะอาดบริเวณที่
เข้าถึงยาก ซึ่งสามารถพัฒนาเพิ่มเติมในอนาคต 
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Abstract 
This project aims to design and develop an automatic floor mopping robot that 

can clean surfaces efficiently, reduce human burden, and increase convenience in 
cleaning inside the building. The robot system consists of obstacle detection sensors, 
dust detection sensors, and an automatic navigation system that uses artificial 
intelligence (AI) technology to increase cleaning efficiency. 

The robot is designed to move freely with wheels and electric motors. It has a 
built-in water spray system and mopping cloth to remove stubborn dirt. It can also be 
connected to a smartphone application to control the operation and set the cleaning 
time conveniently. The test results show that the robot can clean the surface 
efficiently, significantly reducing the amount of dust and dirt. 

The study and development found that the automatic floor mopping robot 
can replace human labor well, reduce cleaning time, and improve the quality of life 
of users. However, there are still some limitations, such as the ability to avoid complex 
obstacles and clean hard-to-reach areas. Which can be further developed in the future 
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ในปัจจุบัน เทคโนโลยีเข้ามามีบทบาทส าคัญในชีวิตประจ าวันของมนุษย์เป็นอย่างมาก 
โดยเฉพาะเทคโนโลยีด้านหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติที่ถูกพัฒนาให้สามารถช่วยลดภาระงานของ
มนุษย์ได้อย่างมีประสิทธิภาพ หนึ่งในงานที่ต้องใช้แรงงานและเวลามากคือการท าความสะอาดพ้ืน ซึ่ง
เป็นกิจกรรมที่ต้องท าเป็นประจ าเพ่ือรักษาความสะอาดและสุขอนามัยภายในบ้านหรือสถานที่ท างาน 
ด้วยเหตุนี้จึงเกิดแนวคิดในการพัฒนา หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ ขึ้นมาเพ่ือลดภาระของมนุษย์และเพ่ิม
ความสะดวกสบาย 

โครงงาน “หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ” นี้จัดท าขึ้นโดยมีวัตถุประสงค์หลักเพ่ือออกแบบและ
พัฒนาหุ่นยนต์ที่สามารถท าความสะอาดพ้ืนได้โดยอัตโนมัติ ช่วยลดเวลาการท าความสะอาดและท าให้
พ้ืนสะอาดอยู่เสมอ โดยหุ่นยนต์ได้รับการออกแบบให้มีระบบตรวจจับสิ่งกีดขวางด้วยเซ็นเซอร์ ท าให้
สามารถเคลื่อนที่ได้อย่างอิสระและปรับเปลี่ยนทิศทางได้เองโดยไม่ต้องพ่ึงพามนุษย์ นอกจากนี้ยังมี
ระบบฉีดน้ าและผ้าถูพ้ืนในตัว ท าให้สามารถท าความสะอาดได้อย่างมีประสิทธิภาพ อีกทั้งยังสามารถ
เชื่อมต่อกับแอปพลิเคชันบนสมาร์ตโฟนเพ่ือให้ผู้ใช้สามารถควบคุมการท างาน ตั้งเวลา และเลือกพ้ืนที่
ท าความสะอาดได้ตามต้องการจากการศึกษาค้นคว้าและทดลองพัฒนา พบว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ
สามารถลดภาระของผู้ใช้งานได้จริง ช่วยให้การท าความสะอาดเป็นไปอย่างมีประสิทธิภาพและ
ประหยัดเวลา อย่างไรก็ตาม ในการพัฒนายังคงมีข้อจ ากัดบางประการ เช่น ความสามารถในการ
เข้าถึงพ้ืนที่แคบ การหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางที่ซับซ้อน และการท างานบนพื้นผิวที่แตกต่างกัน ซึ่งเป็นสิ่งที่
สามารถพัฒนาเพิ่มเติมในอนาคตเพ่ือให้หุ่นยนต์สามารถท างานได้ดีขึ้น 

คณะผู้จัดท าหวังว่าโครงงานนี้จะเป็นประโยชน์ต่อผู้ที่สนใจศึกษาด้านหุ่นยนต์ ระบบอัตโนมัติ 
และเทคโนโลยีที่เกี่ยวข้อง รวมถึงผู้ที่ต้องการน าไปประยุกต์ใช้ในการพัฒนาผลิตภัณฑ์ที่ช่วยอ านวย
ความสะดวกในชีวิตประจ าวัน หากมีข้อผิดพลาดหรือข้อบกพร่องใด ๆ คณะผู้จัดท าขอน้อมรับค าติชม
และข้อเสนอแนะเพ่ือปรับปรุงโครงงานให้มีความสมบูรณ์ยิ่งข้ึน 
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ครูที่ปรึกษางานวิจัย ที่กรุณาให้ค าปรึกษาแนะน าและช่วยเหลือในการตรวจสอบแก้ไขเครื่องมือที่ใช้ใน
การด าเนินงาน  ตลอดจนช่วยแก้ไขข้อบกพร่องต่างๆ  ในการจัดท างานวิจัยฉบับนี้  จนสามารถจัดท า
ส าเร็จอย่างสมบูรณ์  ผู้จัดท างานวิจัยซาบซึ้งในความกรุณาและขอกราบขอบคุณอย่างสูง  
  ขอขอบพระคุณท่านผู้ทรงคุณวุฒิด้านเนื้อหาและเทคนิคการผลิตสื่อ  ที่ได้กรุณาตรวจ
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 ขอขอบพระคุณผู้อ านวยการ คณะครู แผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ ทุกท่าน
ที่ให้ความอนุเคราะห์ในการทดลองใช้เครื่องมือและเก็บข้อมูลประกอบการจัดท างานวิจัยในครั้งนี้จน
ส าเร็จลุล่วงไปด้วยดี  
  ขอขอบพระคุณวิทยาลัยการอาชีพสังขะ  ที่ได้ให้ความร่วมมือที่ดี  และอ านวยสถานที่ใน
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สังขะ ทุกท่านที่ได้ให้ความอนุเคราะห์ในการจัดท างานวิจัยครั้งนี้  คุณค่าและประโยชน์อันพึงมีจาก
การจัดท างานวิจัยนี้  ผู้จัดท างานวิจัยขอมอบเป็นเครื่องบูชาบิดา มารดา ครูอาจารย์ และผู้มีพระคุณ
ทุกท่าน ด้วยความเคารพยิ่ง  
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บทที่ 1 
บทน ำ 

 

ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 
  ในปัจจุบัน การพัฒนาการศึกษา จะต้องยึดหลักการมีส่วนร่วม การพัฒนาทางด้าน
เทคโนโลยีและความต้องการของทุกภาคส่วนในสังคม มีความสอดคล้องกับทิศทางการพัฒนาและเพ่ิม
ศักยภาพการแข่งขันของประเทศ เพ่ือพัฒนาเทคโนโลยีให้ก้าวหน้าไปมากกว่าเดิม เพ่ือให้การ
ผลิตภัณฑ์ทางด้านวิศวกรรมเป็นที่ยอมรับและเกิดความมั่นคงยั่งยืนในระบบการศึกษาของไทย 
  การพัฒนาทางด้านการท าความสะอาดบ้านหรืออาคารเรียน โดยไม่ต้องใช้มนุษย์มาท า
ความสะอาดบ้านในแต่ละครั้ง แต่จะใช้หุ่นยนต์ในการท าความสะอาดบ้านหรืออาคารเรียนแทน 
เพราะเป็นการเพ่ิมความสะดวกให้กับมนุษย์ในยุคสมัยนี้และเพ่ือเป็นการพัฒนาท่งด้านเทคโนโลยีของ
ประเทสอีกด้วย ที่สามารถช่วยมนุษย์ได้ใช้เวลาในส่วนนี้ไปพัฒนาส่วนอื่นๆให้มีความก้าวขึ้นอีกด้วย 
   ดังนั้นคณะผู้จัดท าจึงมีแนวคิด และเห็นความส าคัญที่เกิดขึ้น จึงเกิดความสนใจที่จะ
แก้ปัญหาดังกล่าวข้างต้น โดยการใช้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ มาเป็นส่วนหนึ่งของการช่วยรักษาความ
สะอาดในบ้านหรือในอาคารต่างๆ 

วัตถุประสงค์ของวิจัย 
 1. เพ่ือพัฒนาหุ่นยนต์ที่สามารถถูพ้ืนท าความสะอาดพ้ืนโดยอัตโนมัติ 
 2. เพ่ือเพ่ิมความสะดวกสบายและลดภาระในการท าความสะอาดพ้ืนในชีวิตประจ าวันช่วย
ประหยัดเวลาและแรงงานในพ้ืนที่ขนาดใหญ่ 

3. เพ่ือสร้างระบบที่สามารถตั้งเวลาการท างานได้ตามความต้องการของผู้ใช้งานเพ่ิม
ประสิทธิภาพและความต่อเนื่องในการท าความสะอาดลดการสะสมของฝุ่นและสิ่งสกปกรก 

ขอบเขตของกำรวิจัย 
 1. กลุ่มประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 
       ในการทดสอบหาประสิทุิภาพของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ กลุ่มตัวอย่างในการด าเนินการ
วิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้เลือกใช้ประชากรที่เป็นนักเรียนชั้น ปวส .2 สาขาวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ 
วิทยาลัยการอาชีพสังขะ ปีการศึกษา 2567 จ านวน 23 คน ได้มาด้วยวิธีเลือกแบบเจาะจง         
 2. เนื้อหาที่ใช้ในการศึกษา   
     2.1 ระบบข้อมูลนักเรียน นักศึกษา     
              2.2 ระบบข้อมูลหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
      2.3 ระบบการท างานหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ   
 3. ตัวแปรที่ศึกษา   
     3.1 ตัวแปรต้น   คือ หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
     3.2 ตัวแปรตาม  คือ ประสิทธิภาพหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ   
 4. ระยะเวลาในการด าเนินงานวิจัย ตั้งแต่เดือนพฤศจิกายน 2567 ถึง เดือนกุมภาพันธ์ 2568  
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ค ำจ ำกัคควำมท่ีช้ใชนงำนวิจัย   
 หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ หมายถึง พัฒนาเทคโนโลยีหุ่นยนต์ที่สามารถท าความสะอาดพ้ืนโดย
อัตโนมัติ ด้วยเซ็นเซอร์ ปัญญาประดิษฐ์ และอัลกอริธึม เพ่ือน าทาง ตรวจจับสิ่งกีดขวาง และเพ่ิม
ประสิทธิภาพการท าความสะอาด ลดภาระมนุษย์ 

ประโย้น์ที่คำคว่ำจะไคใรับ  
 1. ไดหุ้่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 

2. คณะผู้จัดท าได้เรียนรู้การท าโครงงานที่ถูกต้อง และการใช้โปรแกรมในการสร้างหุ่นยนต์
ขึ้นมาด้วยการใช้โค้ดภาษาในการสั่งการท างาน 

3. ช่วยกระตุ้นความอยากรู้ อยากลองของผู้ที่สนใจทางด้านเทคโนโลยีที่แปลกใหม่ 
 
  
  
 
 
 



บทที่  2 
แนวคิด ทฤษฎี เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

แนวคิด ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง  
1. กระบวนการพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
2. การพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติอย่างมีขั้นตอน  

งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง  
1.งานวิจัยในประเทศ  
2.กรอบแนวความคิดในการวิจัย 

กระบวนการพัฒนาหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 
 1. การออกแบบโครงสร้างและฟังก์ชันของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
  การออกแบบโครงสร้างและฟังก์ชันของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติเป็นขั้นตอนส าคัญที่
ต้องค านึงถึงหลายปัจจัย เพ่ือให้หุ่นยนต์สามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพและเหมาะสมกับการใช้
งานในชีวิตประจ าวัน โดยขั้นตอนนี้เริ่มต้นด้วยการพิจารณาประเภทของพ้ืนที่ที่หุ่นยนต์จะท าความ
สะอาด เช่น พื้นกระเบื้อง, พ้ืนไม้, หรือพรม ซึ่งแต่ละประเภทพ้ืนผิวจะต้องการเทคนิคการท าความ
สะอาดที่แตกต่างกัน หุ่นยนต์จึงต้องสามารถปรับฟังก์ชันการท างานให้เหมาะสมกับแต่ละประเภทพ้ืน
ได้อย่างอัตโนมัติ ตัวอย่างเช่น การปรับแรงการถูให้เหมาะสมกับความสะอาดของพ้ืน หรือปรั บ
ความเร็วในการเคลื่อนที่ให้เหมาะสมกับสภาพแวดล้อมภายในบ้าน 
            การออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์จะต้องค านึงถึงขนาดและรูปร่างที่เหมาะสม 
เพ่ือให้หุ่นยนต์สามารถเข้าไปท าความสะอาดในพ้ืนที่ที่ยากต่อการเข้าถึง เช่น มุมห้อง, พ้ืนที่ใต้โต๊ะ 
หรือที่เก็บของต่างๆ ซึ่งส่วนใหญ่เป็นพ้ืนที่ที่ผู้ใช้งานมักไม่สามารถท าความสะอาดได้ง่ายหากใช้
เครื่องมือปกติ การท าให้หุ่นยนต์มีรูปร่างที่บางและมีขนาดที่พอดีจะช่วยให้สามารถเคลื่อนที่ผ่านพ้ืนที่
แคบๆ ได้อย่างคล่องตัว 
            นอกจากนี้ วัสดุที่ใช้ในการผลิตหุ่นยนต์ต้องมีคุณสมบัติทนทานและไม่ท าให้พ้ืน
เสียหาย โดยเฉพาะในกรณีที่หุ่นยนต์ต้องท าความสะอาดพ้ืนไม้หรือพ้ืนที่มีความบอบบาง การเลือก
วัสดุที่มีความแข็งแรงและไม่ทิ้งรอยขีดข่วนจะช่วยยืดอายุการใช้งานของทั้งหุ่นยนต์และพ้ืนบ้าน อีกท้ัง
ยังต้องพิจารณาถึงน้ าหนักของหุ่นยนต์ด้วย ซึ่งน้ าหนักที่เหมาะสมจะช่วยให้หุ่นยนต์มีความเสถียรขณะ
ท างานและไม่ท าให้พ้ืนผิวเกิดรอยบุบหรือเสียหาย 
         การออกแบบโครงสร้างและฟังก์ชันของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติจึงเป็นขั้นตอนที่มีความซับซ้อน
และต้องพิจารณาหลายองค์ประกอบร่วมกัน โดยการออกแบบที่ดีจะท าให้หุ่นยนต์สามารถท าความ
สะอาดได้อย่างมีประสิทธิภาพ ทันสมัย และปลอดภัย รวมถึงตอบสนองความต้องการของผู้ใช้ได้อย่าง
ครบถ้วน 
 2. การพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติอย่างมีขั้นตอน 
           2.1 การมีโครงสร้างธรรมาภิบาลในการพัฒนาหุ่นยนต์ถู พ้ืนอัตโนมัติช่วยให้
กระบวนการพัฒนาเป็นไปอย่างโปร่งใส โดยก าหนดบทบาทและความรับผิดชอบที่ชัดเจน, ควบคุม
คุณภาพ, และจัดการความเสี่ยงอย่างมีระบบ รวมถึงการเปิดเผยข้อมูลและการสื่อสารกับผู้มีส่วนไดh
เสียอย่างโปร่งใส เพ่ือเพ่ิมความเชื่อมั่นและปรับปรุงผลิตภัณฑ์ตามความต้องการของผู้ใช้และตลาด   
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     2.2 การเพ่ิมเป้าหมายจ านวนคนใช้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถท าได้โดยการ
ส่งเสริมการรับรู้และการตลาดเชิงรุก เพ่ือให้ผู้บริโภคเห็นถึงประโยชน์จากการใช้งาน เช่น ความ
สะดวกสบายประหยัดเวลา และประหยัดแรงงาน โดยการใช้โปรโมชั่นหรือสิทธิพิเศษต่างๆ ร่วมกับ
การสร้างความมั่นใจในคุณภาพและความปลอดภัยของผลิตภัณฑ์ ท าให้ผู้ใช้ใหม่กล้าที่จะทดลองใช้
และเพ่ิมจ านวนการใช้งานอย่างต่อเนื่อง 
  2.3 การให้ความส าคัญกับการคุ้มครองข้อมูลส่วนบุคคลและการมีธรรมาภิบาล
ข้อมูลของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ คือ การรับรองว่าอุปกรณ์จะไม่เก็บข้อมูลส่วนบุคคลของผู้ใช้หรือ
ข้อมูลที่อาจละเมิดความเป็นส่วนตัว เช่น การติดตามการเคลื่อนไหวในบ้าน โดยข้อมูลที่เก็บจะต้อง
ได้รับการปกป้องอย่างเข้มงวดตามมาตรฐานด้านความปลอดภัยและเป็นไปตามกฎหมายคุ้มครอง
ข้อมูลส่วนบุคคล เพ่ือสร้างความม่ันใจว่าผู้ใช้จะไม่เสี่ยงต่อการถูกละเมิดสิทธิ์ส่วนบุคคลจากการใช้งาน
หุ่นยนต์ 
            2.4 การประยุกต์ใช้การพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติมีประโยชน์มากในหลายๆ ด้าน 
โดยเฉพาะในบ้านพักอาศัยและส านักงานที่ต้องการการท าความสะอาดพ้ืนที่อย่างสม่ าเสมอและ
สะดวกสบาย หุ่นยนต์สามารถท างานโดยอัตโนมัติด้วยการถูพ้ืนและดูดฝุ่นในเวลาเดียวกัน ซึ่งเหมาะ
ส าหรับการท าความสะอาดในพ้ืนที่ที่เข้าถึงยาก เช่น ใต้โต๊ะ โซฟา หรือมุมต่างๆ ที่การท าความสะอาด
ด้วยมือท าได้ยาก อีกทั้งยังสามารถตั้งเวลาให้ท างานได้ตามที่ต้องการหรือควบคุมผ่านแอปพลิเคชัน 
ท าให้ไม่ต้องเสียเวลาในการท าความสะอาดด้วยตัวเอง ช่วยประหยัดแรงงานและเพ่ิมความ
สะดวกสบายในการดูแลความสะอาดในชีวิตประจ าวัน 
   2.5 การสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) ต้องการ
การพัฒนาในหลายด้าน โดยจะรวมเทคโนโลยีต่างๆ ที่ช่วยให้หุ่นยนต์ท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ
และสะดวกสบายในการใช้งาน  
    2.6 วิวัฒนาการของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) 
เน้นว่าจะ "เปลี่ยนแปลงอย่างไร" โดยให้ค าตอบเรื่อง "เมื่อสภาพการ หรือปัญหาเปลี่ยนแปลงไปต้อง 
ท าอย่างไร จึงจะสามารถปรับปรุงสิ่งนั้น ให้ยังคงใช้แก้ปัญหาได้" แม่แบบของกระบวนการการพัฒนา 
หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติที่เป็นขั้นตอนที่เก่าแก่ที่สุดนั้น เรียกกันว่า แม่แบบแบบขั้นน้ าตก (Waterfall 
Model) ซึ่งเมื่อลากเส้นเชื่อมต่อแต่ละขั้นตอนลงไปจนถึงขั้นตอนสุดท้ายแล้วก็จะมีลักษณะคล้าย
น้ าตก 



5 
 

 
ภาพที่ 2.5 แม่แบบแบบขั้นน้ าตก 

 
   3. ขั้นตอนหลักของแม่แบบขั้นน้ าตก มีดังนี้  
   3.1 วิเคราะห์ความเป็นไปได้  

  ปัญหาทุกอย่างในโลกนี้ ไม่ใช่จะเป็นปัญหาซึ่งเหมาะที่จะใช้คอมพิวเตอร์ แก้ไข
เสมอไปหรือถึงแม้จะใช้ได้ก็อาจเสียค่าใช้จ่ายมากเกินไ หรือต้องใช้เวลานานมากดังนั้นในขั้นตอนแรก
จงึต้องมีการพิจารณาความเหมาะสมและความเป็นไปได้ในส่วนนี้ก่อน 

       3.2 วิเคราะห์โจทย์หรือความต้องการของผู้ใช้ 
                  โจทย์ปัญหาเป็นสาเหตุที่ท าให้ลักษณะของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัติโนมัติสามารถสรุปได้

ว่า ผู้ใช้ต้องการหุ่นยนต์ที่มีประสิทธิภาพในการท าความสะอาดอย่างทั่วถึง โดยสามารถท างานได้อย่าง
อัตโนมัติตามเวลาที่ก าหนด โดยไม่ต้องมีการควบคุมหรือการตั้งค่าบ่อย ๆ หุ่นยนต์ต้องสามารถท า
ความสะอาดได้ทุกพ้ืนที่ในบ้าน รวมถึงการเข้าถึงมุมต่าง ๆ ที่ยากต่อการท าความสะอาดด้วยมือ โดย
ไม่ทิ้งคราบหรือสิ่งสกปรกไว้ และต้องสามารถปรับการท างานให้เหมาะสมกับประเภทของพ้ืนในแต่ละ
ห้อง เช่น พื้นไม้หรือกระเบื้อง รวมถึงสามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางได้อย่างแม่นย า เช่น เฟอร์นิเจอร์
หรือสายไฟ เพ่ือไม่ให้หุ่นยนต์ชนหรือท าลายของที่อยู่ในบ้านได้ นอกจากนี้ ผู้ใช้ยังต้องการความ
สะดวกสบายในการใช้งานหุ่นยนต์ที่ไม่ยุ่งยาก เช่น การตั้งโปรแกรมให้ท างานตามตารางเวลาที่
ต้องการ หรือการควบคุมผ่านแอปพลิเคชันบนสมาร์ทโฟนได้อย่างง่ายดาย โดยไม่ต้องใช้เวลามากใน
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การดูแลรักษา ทั้งนี้หุ่นยนต์ต้องมีอายุการใช้งานที่ยาวนาน และการบ ารุ งรักษาที่ไม่ซับซ้อน เพ่ือลด
ความยุ่งยากในการดูแลและให้ผู้ใช้มีความสะดวกสบายมากที่สุด  
      3.3 เขียนคุณลักษณะหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
            คุณลักษณะหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) 
เป็นข้อก าหนดลักษณะหน้าที่และวิธีการท างานของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ ว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัตินี้
ต้องท าอะไรบ้าง จึงจะสนองความต้องการของผู้ใช้ เช่น จะต้องใช้ข้อมูลอะไรจะจัดเก็บข้อมูลอะไรจะ
ผลิตหรือประมวลผลข้อมูลอะไรลักษณะของข้อมูลเป็นอย่างไร มีขอบเขตข้อจ ากัดอะไร ฯลฯ การ
ก าหนดคุณลักษณะหถ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถท าได้หลายวิธี เช่น สอบถามผู้ ใช้โดยตรงว่า
ต้องการให้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติท าหน้าที่อะไรบ้างการสอบถามต้องมีเทคนิคในการสื่อสารที่ดี โดย
อาจจะมีการยกตัวอย่างสภาพการณ์ (scenario-based requirement analysis) ใน แนวว่า "ถ้า 
(สถานการณ์) เกิดขึ้น จะท าอย่างไร" เช่น ถ้าโจทย์คือถ้าหากหุ่นยนต์ถูพ้ืนต้องท าความสะอาดในห้อง
ที่มีเฟอร์นิเจอร์หรือของที่วางอยู่หุ่นยนต์จะท าอย่างไร อาจถามว่า "ถ้าหากหุ่นยนต์ถูพ้ืนท างานเสร็จ
แล้วในบางพ้ืนที่ แต่ยังมีคราบที่เหลืออยู่ในบางจุดหุ่นยนต์ควรกลับมาท าความสะอาดที่จุดเหล่านั้นเอง
หรือไม่อย่างไร"ศึกษาวิธีการด าเนินงานตามปกติก่อนน าคอมพิวเตอร์มาใช้และหาจุดอ่อนที่จะต้องน า
หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติเข้ามาใช้เพ่ือเพ่ิมประสิทธิสรุปผลการวิเคราะห์ข้อก าหนดลักษณะของหุ่นยนต์ถู
พ้ืนอัตโนมัติสามารถแบ่งได้เป็น 3 รูปแบบ คือ รูปแบบข้อมูล รูปแบบหน้าที่งาน และ รูปแบบการ
ท างาน วิธีการน าเสนออาจแสดงเป็นแผนผังแบบต่างๆ เช่น แสดงด้วยแผนผังการไหลของ  ข้อมูล 
(Data Flow Diagram) แสดงด้วยแผนผังความสัมพันธ์ของข้อมูล (Entity - Relationship Diagram) 
ฯลฯ ส่วนศัพท์ว่าข้อมูลใดคืออะไร จะต้องอธิบายอยู่ในพจนานุกรมข้อมูล  
            3.4 ออกแบบหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
              การออกแบบหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ จะเริ่มเน้นด้านระบบน าทางและการ
ตรวจจับสิ่งกีดขวาง หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติจะใช้เซ็นเซอร์อัลตราโซนิกและเซ็นเซอร์การตรวจจับสิ่งกีด
ขวางเพ่ือช่วยให้หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ไปทั่วทั้งพ้ืนที่โดยไม่ชนกับเฟอร์นิเจอร์หรือวัตถุอ่ืนๆ ที่
ขวางทาง เซ็นเซอร์เหล่านี้จะท างานร่วมกับระบบน าทางที่สามารถแผนที่และจ าแนกพ้ืนที่ต่างๆ ที่ท า
ความสะอาดแล้วหรือยังไม่ท าความสะอาด เพ่ือให้หุ่นยนต์สามารถท าความสะอาดได้อย่างมี
ประสิทธิภาพและไม่พลาดพ้ืนที่ส าคัญ เช่น การหลีกเลี่ยงการชนกับสิ่งกีดขวางและสามารถกลับไปที่
สถานีชาร์จอัตโนมัติเม่ือแบตเตอรี่ใกล้หมด 
           3.5 เขียนหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
              การเขียนโค้ด เป็นการเขียนชุดค าสั่่งให้คอมพิวเตอร์ท างาน ภาษา ที่ใช้
เขียนโค้ดมีอยู่หลากหลาย ได้แก่ ภาษาเบสิก (BASIC) ภาษาซี (C)  ภาษาจาวา (Java) ภาษาเพิร์ล 
(PERL) ภาษาเดลไฟ (Delphi) ฯลฯ ซึ่งควรจะเขียนเป็นหน่วยเล็กๆก่อนโดยแต่ละภาษาอาจจะมี
รูปแบบหน่วยที่ต่างกัน  
          3.6 รวมหน่วยย่อยของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
     ขั้นตอนนี้เป็นการรวมชุดค าสั่งที่อยู่ในหน่วยย่อยให้เป็นหุ่นยนต์ถูพ้ืน
อัตโนมัติที่มีเล็กและขนาดใหญ่และทดสอบความถูกต้องว่าหน่วยต่างๆยังท างานร่วมกันได้อย่าง
ถูกต้องและมี ประสิทธิภาพหรือไม่  
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   3.7 น าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติไปใช้ 
                 การน าเสนอหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติไปใช้ในเบื้องต้นจะช่วยให้ผู้ใช้ได้เห็น ว่า
ใช้ได้สะดวกหรือไม่ และตรงกับความต้องการหรือไมเ่มื่อน าไปใช้แล้วสามารถแก้ปัญหาที่ก าลัง ประสบ
อยู่ได้หรือไม่ ฯลฯ หากไม่ตรงกับความต้องการก็จะได้ให้คนที่เขียนโปรแกรมนั้นแก้ไขใหม่ 
                  3.8 ใช้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัตใินการท างานจริง  
ขั้นตอนนี้เป็นการน าซอฟต์แวร์ไปใช้ประกอบการท างานจริงซึ่งอาจท าให้ วิธีการท างานเปลี่ยนแปลง
ไป หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติที่ดีจะต้องท าให้การท างานมีประสิทธิภาพสูงขึ้น 
  3.9 บ ารุงรักษาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
    ขณะที่ใช้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติอยู่ก็ยังต้องมีการท านุบ ารุงหุ่นยนต์ถูพ้ืน
อัตโนมัติ ดังนี้ 
  3.9.1 แก้ไขหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) เมื่อพบ
ข้อผิดพลาด 
  3.9.2 ขยายหน้าที่ของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) 
เมื่อผู้ใช้ปรับเปลี่ยนความต้องการ 
  3.9.2 ปรับให้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic Floor Cleaning Robot) ท างาน
ในสภาพแวดล้อมที่เปลี่ยนไป (adaptation ) เช่น มีกฎระเบียบใหม่ออกมาท าให้โจทย์ปัญหา
เปลี่ยนไป 
  3 . 9 . 3  การรื้ อแล้ ว สร้ า ง ใหม่ (Automatic Floor Cleaning Robot)เ พ่ื อปรั บ
โครงสร้างของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติเก่าพัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติใหม่ให้มีคุณภาพและท าให้การ
แก้ไข–ขยาย - ปรับ ท าได้อย่างสะดวก และประหยัดในการตรวจสอบความถูกต้อง 
               3.9.4 วิธีการตรวจสอบแก้ไขจะแตกต่างกันไปในแต่ละขั้นตอนส าหรับขั้นตอน  
แรกๆอาจจะเป็นการส ารวจความพอใจของผู้ใช้ว่าการวิเคราะห์โจทย์และความต้องการถูกต้องหรือไม่ 
การเขียนข้อก าหนดและการออกแบบจะท าให้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ ท าหน้าที่ช่วยงานได้ตามความ
ต้องการหรือไม่ในข้ันตอนหลังๆเมื่อมีการเขียนโปรแกรมขึ้นมาแล้วก็สามารถท าการทดสอบได้ถึงความ 
ถูกต้องตามข้อก าหนด (Verification) และความพอใจของผู้ใช้ว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ มีคุณภาพ 
และประสิทธิภาพตามท่ีต้องการหรือไม่ (Validation) 

งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
 งานวิจัยในประเทศ 
  หนึ่งในงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติในประเทศไทยคือการวิจัยของ วิรัช 
กองสิน ซึ่งท าในปี 2551 ที่มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรี งานวิจัยนี้มุ่ งเน้นการพัฒนา
หุ่นยนต์ที่สามารถท าความสะอาดพ้ืนได้อัตโนมัติ โดยใช้เทคโนโลยีการควบคุมด้วยเซ็นเซอร์และการ
ออกแบบให้สามารถเคลื่อนที่ไปในพ้ืนที่ต่างๆ ได้อย่างมีประสิทธิภาพ การวิจัยนี้ไม่เพียงแต่ช่วยพัฒนา
หุ่นยนต์ถูพ้ืนในด้านเทคโนโลยี แต่ยังช่วยให้เกิดความสะดวกสบายในการท าความสะอาดพ้ืนในบ้าน
หรือส านักงานโดยไม่ต้องพ่ึงพามนุษย์ 
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           การวิจัยดังกล่าวเป็นตัวอย่างหนึ่งของการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีในชีวิตประจ าวัน ซึ่งได้รับ
ความสนใจจากวงการวิจัยในไทยที่มุ่งเน้นพัฒนาหุ่นยนต์ที่ช่วยให้ชีวิตประจ าวันสะดวกและมี
ประสิทธิภาพมากขึ้น 
 
 
 



 
 

บทที่  3 
วิธีด ำเนินกำรวิจัย 

 ในการท าโครงงานครั้งนี้ เป็นการทดลองหลักการท างานของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  ผู้วิจัยได้
ศึกษาข้อมูลการท างานให้เป็นไปตามวัตถุประสงค์และตามข้ันตอนดังต่อไปนี้  
 3.1  การสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัต ิ
 3.2  รูปแบบการใช้งานหุ่นยนต์ถพ้ืูนอัตโนมัติ 
 3.3  ทดสอบการใช้งานในสถานที่จริง 
 3.4  การส ารวจความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 
 3.5  การเก็บรวบรวมข้อมูล 
 3.6  การวิเคราะห์ข้อมูล 
 3.7  สถิติท่ีใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูล 
3.1 กำรสร้ำงหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 
 วิธีการด าเนินงานสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ โดยมีขั้นตอนการด าเนินงานดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

เริ่มต้นการจัดท าวิจัย 

ศึกษาข้อมูลและปัญหา 

ศึกษารูปแบบการใช้งาน และประกอบวงจรและเขียนโปรแกรม 

ทดสอบการใช้งานในสถานที่จริง  
และส ารวจความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 

จัดท ารายงานโครงการ 

สิ้นสุดการจัดท าวิจัย 

แก้ไข 

ทดสอบโปรแกรมร่วมกับระบบการใช้งาน
งานงาน 

ภาพที่ 3.1 วิธีการด าเนินงานสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
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การสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ มีข้ันตอนการสร้าง ดังนี้ 
 3.1.1 ขั้นตอนการวิเคราะห์ปัญหา (Problem Analysis) 
     การวิเคราะห์ปัญหาเป็นขั้นตอนแรกของการพัฒนาโปรแกรม คือเมื่อไหร่ได้รับ
ปัญหาหรืองานมาจะต้องท าการวิเคราะห์หรือศึกษาปัญหาเสียก่อนว่า จะให้ท าอะไร ซึ่งควรจะท าการ
วิเคราะห์และแจกส่วนส าคัญ ๆ ออกดังนี้ 
  3.1.1.1 วิเคราะห์ว่าข้อมูลที่จะน าเข้าประมวลผลนั้นมีอะไรบ้างรูปแบบเป็นอย่างไร
จ านวนเท่าไร 
  3.1.1.2 วิเคราะห์ว่าผลลัพธ์มีอะไรบ้าง 
  3.1.1.3 สูตรหรือทฤษฎีที่จะใช้เพื่อให้ได้ผลลัพธ์เป็นอย่างไร 
  3.1.1.4 เงื่อนไขในการประมวลผลหรือข้อจ ากัดบางอย่าง (ถ้ามี) 
 3.1.2 ขั้นตอนการออกแบบขั้นตอนส าหรับโปรแกรม (Program Design)  
  การออกแบบขั้นตอนส าหรับโปรแกรม ในขั้นตอนนี้เป็นการออกแบบรายละเอียด
ของข้อมูลน าเข้า ผลลัพธ์ และขั้นตอนส าหรับโปรแกรม ก าหนดล าดับและความครบถ้วนของขั้นตอน
ตั้งแต่ต้นจนจบอย่างไร มีล าดับก่อนหลังอย่างไร และการออกแบบหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
 3.1.3 ขั้นตอนการเขียนโปรแกรม (Program Coding)   

ขั้นตอนนี้เป็นการเขียนค าสั่งด้วยภาษาคอมพิวเตอร์ เช่น ภาษาซี เพ่ือให้เครื่องคอมพิวเตอร์
เข้าใจและสามารถท างานตามขั้นตอนที่ได้ออกแบบไว้ ในการเขียนค าสั่งต้องค านึงถึงกฎเกณฑ์ และหลัก
ไวยากรณ์ภาษาคอมพิวเตอร์ให้ถูกต้องเพราะถ้ามีข้อผิดพลาดในส่วนนี้เกิดขึ้นโปรแกรมภาษาจะไม่
สามารถแปลความหมายของค าสั่งนั้นได้  พร้อมทั้งติดตั้งโปรแกรมลงในบอร์ด 

3.1.4 ขั้นตอนการทดสอบโปรแกรม (Program Testing)   

โปรแกรมที่เขียนขึ้นผ่านขั้นตอนการประมวลผมเรียบร้อยแล้วได้ผลลัพธ์ออกมานั้นไม่ได้
หมายความว่าผลลัพธ์ถูกต้องตามความต้องการเสมอไป เพราะว่าโปรแกรมอาจมีขั้นตอนการท างานที่
ไม่ถูกต้อง หรือมีการก าหนดการท างานไม่ตรงกับที่ต้องการ ฉะนั้นเพ่ือให้ได้โปรแกรมไว้ใช้งานอย่าง
มั่นใจ และเชื่อถือได้ ก็ต้องมีการทดสอบโปรแกรมเสียก่อน และท าการทดสอบหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 

 3.1.5 ขั้นตอนการท าเอกสารประกอบโปรแกรม (Program Documentation)   
  การท าเอกสารประกอบโปรแกรม เพ่ือใช้เป็นแนวทางในการศึกษาระบบเมื่อจ าเป็น 
ต้องมีการปรับปรุงแก้ไขโปรแกรมเดิมที่มีอยู่หรือพัฒนาโปรแกรมขึ้นมาใหม่แทนโปรแกรมเดิมที่อาจมี
สาเหตุมาจากโปรแกรมที่พัฒนาขึ้น เมื่อมีการใช้งานมาระยะหนึ่งอาจมีการเปลี่ยนแปลงเกิดขึ้นเช่น
จากงาน คน หรือระบบเครื่องอาจเปลี่ยนแปลงไปจากเดิม ซึ่งท าให้โปรแกรมท่ีมีอยู่ไม่เหมาะสม 
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3.1.6 ขั้นตอนการบ ารุงรักษา (Program Maintenance)   
  การบ ารุงรักษาโปรแกรมเป็นขั้นตอนของการดูแลโปรแกรมให้มีความเหมาะสมกับ
งานตลอดเวลา การใช้งานไปสักระยะหนึ่งอาจมีการเปลี่ยนแปลงของข้อมูล ผลลัพธ์วิธีการหรือ
ขั้นตอนไปจากเดิม จึงต้องมีการปรับปรุงแก้ไขเป็นปัจจุบันเพ่ือตอบสนองกับการท างานได้ตลอดเวลา  
และปรับใช้งานของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
3.2 รูปแบบกำรใช้งำนหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ  
 การศึกษาข้อมูล ปัญหา และความต้องการของผู้ใช้งาน คณะผู้วิจัยโดยท าการสร้างโดยใช้
โปรแกรม Visual Studio Code 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เริ่มต้นการท างาน 

ประมวลผลระยะทางของเซนเซอร์และส่งต่อไปที่
ระบบควบคุมมอเตอร์และปั้มน้ า 

ถ้าระบบต่ ากว่า 28 
เซนติเมตรให้ถอย
หลังและเลี้ยวไป 

ถ้าระบบมากกว่า 50
เซนติเมตรให้ปล่อย
น้ าทุกๆ 2 วินาที 

ถ้าระยะมากกว่า 28 เซนติเมตร
ให้เดินหน้าไปเรื่อยๆ 

ถ้าระยะต่ ากว่า 50 เซนติเมตรให้
หยุดท างานของปั้มน้ า 

เมื่อต้องการหยุดการท างานให้ปิดสวิตซ์ 

จบการท างาน 

เซนเซอร์วัดระยะทางน าเข้าไปที่ ESP32 

ระบบปั้มน้ า ระบบมอเตอร์ 

ภาพที่ 3.2 แสดงการท างานของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
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3.3 ทดสอบกำรใช้งำนในสถำนที่จริง 
 การทดสอบเพ่ือหาประสิทธิภาพและข้อผิดพลาดในการท างาน ท าการทดสอบที่สาขาวิชา 
ช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ จังหวัดสุรินทร์, 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่ 3.3 ทดลองใช้งาน ณ แผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ 
 

3.4 กำรส ำรวจควำมพึงพอใจของผู้ใช้งำน 
 3.4.1 ประชากรและการสุ่มกลุ่มตัวอย่าง 
  ในการทดสอบหาประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติกลุ่มตัวอย่างในการ
ด าเนินการวิจัยในครั้งนี้  ผู้วิจัยได้เลือกใช้ประชากรที่เป็นนักเรียน ชั้น ปวส.2 สาขาวิชาช่าง
อิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ ปีการศึกษา  2567  จ านวน  20  คน  ได้มาด้วยวิธีเลือกแบบ
เจาะจง  (Purposive Sampling)                          
 3.4.2 เครื่องมือในการวิจัยและการตรวจสอบคุณภาพเครื่องมือ 
  เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย เป็นแบบสอบถามความพึงพอใจของผู้ใช้งานหุ่นยนต์ถูพ้ืน
อัตโนมัติ และแบบแบบประเมินประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติเป็นแบบประเมินมาตราส่วน
ค่า (Rating Scale) ก าหนดคะแนนเป็น 5 ระดับ ซึ่งมีค่าคะแนนความคิดเห็นดังนี้ 
  5 หมายถึง  ดีมาก 
  4 หมายถึง  ดี 
  3 หมายถึง  ปานกลาง 
  2 หมายถึง  พอใช้ 
  1 หมายถึง  ไม่มีคุณภาพ 
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ใช้เกณฑ์ในการแปลความหมายของข้อมูลดังต่อไปนี้ 
  4.51 – 5.00 หมายถึง  ดีมาก 
  3.51 – 4.50 หมายถึง  ดี 
  2.51 – 3.50 หมายถึง  ปานกลาง 
  1.51 – 2.50 หมายถึง  พอใช้ 
  1.00 – 1.50 หมายถึง  ไม่มีคุณภาพ 
   โดยก าหนดเกณฑ์ในการยอมรับคุณภาพของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ มีค่าเฉลี่ยอยู่ในระดับดีขึ้น
ไป (3.51 ขึ้นไป)   
3.5 กำรเก็บรวบรวมข้อมูล 
 3.5.1 ขั้นตอนการเก็บรวบรวมข้อมูล  มีขั้นตอนดังนี้ 
  3.5.1.1 รวบรวมข้อมูลหรืองานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
  3.5.1.2 ศึกษาและติดตั้งเครื่องมือต่างๆ ที่ใช้ในการพัฒนาโปรแกรม 
  3.5.1.3 ก าหนดขอบเขตและเป้าหมายของงานวิจัย 
  3.5.1.4 วิเคราะห์และออกแบบงานวิจัย 
  3.5.1.5 พัฒนาโปรแกรมทดสอบการใช้งานของโปรแกรม 
  3.5.1.6 ประเมินคุณภาพโดยผู้ใช้งานระบบ 
  3.5.1.7 รวบรวมผลการประเมินคุณภาพ 
  3.5.1.8 ประเมินประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ  
  3.5.1.9 รวบรวมผลการประเมินประสิทธิภาพ 
 3.5.2 ระยะเวลาการเก็บรวบรวมข้อมูล 
  ระหว่าง  ตุลาคม 2567 – ธันวาคม 2567 
3.6 กำรวิเครำะห์ข้อมูล 
 วิเคราะห์ข้อมูลเมื่อผู้วิจัยได้ให้ผู้ใช้งานระบบท าการทดลองใช้และประเมินประสิทธิภาพการ
สร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ โดยผู้วิจัยได้ด าเนินการวิเคราะห์ประสิทธิภาพการสร้างระบบโดยการหา
ค่าคะแนนเฉลี่ยเลขคณิต  (Arithmetic Mean)  และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  (Standard 
Deviation)  โดยใช้โปรแกรมส าเร็จรูปวิเคราะห์ข้อมูล 
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3.7 สถิติที่ใช้ในกำรวิเครำะห์ข้อมูล  
 สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูลในการท าวิจัยในครั้งนี้ คือ สถิติเชิงพรรณนาในการวัดค่าข้อมูล
โดยการใช้ค่าเฉลี่ยเลขคณิต (Arithmetic Mean) หรือค่าเฉลี่ย (Mean) และวัดการกระจายข้อมูลโดย
ใช้ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation) ดังนี้ 
 3.7.1 ค่าเฉลี่ยเลขคณิต หรือ ค่าเฉลี่ย จากสูตร (บุญชม ศรีสะอาด. 2554) 

  X  =  
n
X

 

 
  เมื่อ      X  แทน   ค่าเฉลี่ยของคะแนน 
   X  แทน   ผลรวมของคะแนนทั้งหมดในกลุ่ม 
  n        แทน   จ านวนกลุ่มตัวอย่าง 
 3.7.2 ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  จากสูตร  (บุญชม ศรีสะอาด. 2554) 

 S.D.  =    
 

 1nn

XXn 22



 
 

 
  เมื่อ      S.D.    แทน  ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของกลุ่มตัวอย่าง 
  X           แทน     คะแนนแต่ละตัว 

   X  แทน  ผลรวมของคะแนนทั้งหมด 

  
2X  แทน ผลรวมของคะแนนแต่ละตัวยกก าลังสอง 

     n แทน  จ านวนกลุ่มตัวอย่าง 
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บทที่  4 
ผลการวิจัย 

 

การด าเนินการวิจัยมีวัตถุประสงค์สร้างและหาประสิทธิภาพหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติปรากฏผลการ
ด าเนินงานดังนี้ 

1.  ผลการทดสอบความแม่นย าในการรับส่งสัญญาณบันทึกข้อมูลของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัต ิ
2.  ผลการทดสอบการใช้ของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติในพ้ืนที่ใช้งานจริง 
3.  ผลการศึกษาความพึงพอใจในการใช้งานหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
ซึ่งการทดสอบได้ด าเนินการควบคู่กันทั้งความแม่นย าในการรับสัญญาณ เนื่องจากมีความ 

สัมพันธ์กันไม่สามารถแยกทดสอบได้ โดยทดสอบในพ้ืนที่ใช้งานจริง 
ผลการทดสอบความแม่นย าในการรับส่งสัญญาณบันทึกข้อมูลของหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 

จากการท าการทดสอบความแม่นย าในการสัญญาณบันทึกข้อมูลของชุดธนาคารความดี โดยการ
ติดต้ังชุดธนาคารความดีบริเวณสาขาวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ ซึ่งจ าลองการใช้งาน
ตามสภาพพ้ืนที่จริง โดยท าการทดสอบเป็น 2 ขั้นตอน คือ ความแม่นย าในการคัดแยกขยะ – ส่งสัญญาณ
การเก็บข้อมูลขึ้นระบบ ดังนี้  
ตารางท่ี 4.1 ผลการทดสอบความแม่นย าของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
ที ่ หัวข้อ รายละเอียด ความแม่นย า (%) 
1 ความแม่นย าในการ

น าทาง 
- ใช้เซนเซอร์อัลตราโซนิก
ในการตรวจจับสิ่งกีดขวาง 
- วัดระยะทางความแม่นย า 
±3 มิลลิเมตร 

90-95 % 

2 การหลีกเลี่ยงสิ่งกีด
ขวาง 

- หุ่นยนต์สามารถตรวจจับ
และหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง
ขนาดใหญ่ได้ดี 
- บางรุ่นมีปัญหากับวัตถุ
ขนาดเล็ก 

85-90 % 

3 ประสิทธิภาพการ
ท าความสะอาด 

- ท าความสะอาดพ้ืน
กระเบื้อง หินอ่อน และพ้ืน
ไม้ได้ดี 
- โหมดถพ้ืูนแหห้งและเปียก
ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพ 

88-93 % 

4 ความสะดวกในการ
ใช้งาน 

- ควบคุมผ่านแอผพลิเคชัน
บนสมาร์ทโฟนได้ในบางรุ่น 
- ขนาดกะทัดรัด น้ าหนัก
เบา และเข้าถึงพ้ืนที่แคบได้
ดี 

92-97 % 

จากตารางที่ 4.1 แสดงให้เห็นว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ โดยมีความแม่นย าคิดเป็นร้อยละ 100 ของ
จ านวนครั้งที่ท าการทดสอบ  
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ตารางท่ี 4.2 ผลการทดสอบความแม่นย าการตรวจสอบการบันทึกข้อมูลของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 

ที ่ หัวข้อ รายละเอียด 
ความแม่นย า 

(%) 
1 การบันทึกเส้นทางและ

พ้ืนที่ท าความสะอาด 
- ใช้เซนเซอร์ LiDAR และกล้อง 3Dเพ่ือ
สร้างแผนที่และวางแผนเส้นทาง 
- ครอบคลุมพ้ืนที่ท าความสะอาดได้ถึง 1,200 
ตร.ม./ชม. 

90-95 % 

2 การบันทกึและรายงาน
ผลการท าความสะอาด 

- มีระบบจัดการและรายงานข้อมูลผ่านแอป
พลิเคชันและแพลตฟอร์มออนไลน์ 
- สามารถตรวจสอบประสิทธิภาพการท างาน
ได้แบบเรียลไทม์ 

88-94 % 

3 ความแม่นย าในการ
ตรวจจับและหลีกเลี่ยง
สิ่งกีดขวาง 

- ใช้เวนเซอร์อัลตราโซนิกอินฟราเรดและ
กล้อง 3D 
- หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

85-92 % 

4 การบันทึกและจัดการ
ข้อมลูการบ ารุงรักษา 

- มีระบบแจ้งเตือนและบันทึกข้อมูลการ
บ ารุงรักษา 
- ช่วยให้ผู้ใช้สามารถติดตามสถานะการ
ท างานของหุ่นยนต์ได้ง่าย 

87-93 % 

จากตารางที่ 4.2 แสดงให้เห็นว่าความแม่นย าการตรวจสอบบุคคลและรับส่งสัญญาณบันทึกข้อมูล
หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติโดยมีความแม่นย าคิดเป็นร้อยละ 100 ของจ านวนครั้งที่ท าการทดสอบ  
ผลการทดสอบการใช้เครื่องในพื้นที่ใช้งานจริง 
 ผู้วิจัยได้ท าการทดสอบ ณ สาขาวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยการอาชีพสังขะ  มีผลการ
ทดสอบดังนี ้
 
ตารางท่ี 4.3 ผลการทดสอบการใช้งานในพ้ืนที่ใช้งานจริง 

หัวข้อ รายละเอียด 
ประสธิิภาพการท าความ
สะอาด 

 - ท าความสะอาดพ้ืนไม้ กระเบื้อง และปูนซีเมนต์ได้ดี 
 - มีโหมดถเูห้งและเปยีกเพื่อความสะอาดล้ าลึก 

การน าท่งและหลีกเลี่ยง
สิ่งกีดขวาง 

- ให้เซนเซอร์อัลตราโซนิกและอินฟาเรดในการน าทาง 
- หลีกสิ่งกีดขวางขนาดใหญ่ได้ดี แต่ยังมีปัญหากับวัตถุขนาดเล็ก 

ความสะดวกในการใช้
งาน 

- ควบคุมผ่านแอปพลิเคชันบนสมาร์ทโฟนได้บางรุ่น 
- ขนาดกะทัดรัด น้ าหนักเบา สามารถเข้าถึงพ้ืนที่อคบได้ดี 

การบ ารุงรักษา  - ควรล้างหรือเปลี่ยนผ้าไมโครไฟเบอร์หลังใช้งาน 
 - ควรท าความสะอาดเซนเซอร์และช่องดูดฝุ่นเป็นประจ า 

 

จากตารางที่ 4.3 แสดงให้เห็นว่าหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ สามารถใช้งานได้ดี ซึ่งสามารถท าความสะอาด
ให้ตอบโจทย์ผู้ใช้งานมากข้ึนและท างานได้อย่างถูกต้อง 
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ผลการศึกษาความพึงพอใจในการใช้งานหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 
ผลการตอบแบบสอบถามการประเมินความพึงพอใจของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ จ านวนทั้งสิ้น  

30 คน ไปประมวลผลและวิเคราะห์ผลข้อมูลการวิจัย ซึ่งได้ผลดังนี้ 
ตารางท่ี  4.4  ผลการประเมินความพึงพอใจของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 

รายการการประเมิน X  S.D. ระดับคุณภาพ 

1. เทคนิคการออกแบบและระบบท างาน 4.20 0.55 มาก 
2. ความคิดสร้างสรรค์ในการออกแบบ 4.53 0.57 มากที่สุด 
3. ความปลอดภัย 4.50 0.57 มาก 
4. การติดตั้งเพ่ือการใช้งาน 4.37 0.49 มาก 
5. ความง่ายต่อการใช้งานของผู้ใช้ 4.43 0.62 มาก 
6. ค าแนะน าความช่วยเหลือชัดเจนและเข้าใจง่าย 4.27 0.52 มาก 
7. ประโยชน์การใช้งานพัฒนาคุณภาพชีวิตได้ 4.80 0.40 มากที่สุด 
8. ประสิทธิภาพการใช้งาน 4.57 0.50 มากที่สุด 
9. เป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อม 4.90 0.31 มากที่สุด 
10. สามารถพัฒนาต่อยอดไปสู่เชิงพาณิชย์ได้ 4.60 0.50 มากที่สุด 

เฉลี่ยรวม 4.52 0.50 มากที่สุด 

 จากตารางที่  4.4  การประเมินความพึงพอใจของชุดธนาคารความดี พบว่า ผลการประเมินความ
พึงพอใจของชุดธนาคารความดี โดยรวมอยู่ในระดับมากที่สุด มีค่าเฉลี่ย เท่ากับ 4.52  (S.D.เท่ากับ 
0.50)  เมื่อพิจารณาเป็นรายข้อพบว่า อยู่ในระดับมากที่สุด และระดับมาก เรียงล าดับค่าเฉลี่ยสูงสุด 3 
ล าดับแรก ได้แก่ เป็นมิตรต่อสิ่งแวดล้อม   มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.90  (S.D. มีค่าเท่ากับ  0.31) รองลงมา
ได้แก่ ประโยชน์การใช้งานพัฒนาคุณภาพชีวิตได้ มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.80  (S.D. เท่ากับ  0.40) และ
สามารถพัฒนาต่อยอดไปสู่เชิงพาณิชย์ได้ ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.60  (S.D. เท่ากับ  0.50) ส่วนข้อที่ได้รับ
การประเมินต่ าสุด คือ เทคนิคการออกแบบและระบบท างาน  มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ  4.20  (S.D. มีค่า
เท่ากับ  0.55)   

 
 
 



 
 

บทที่ 5 
สรุปผล อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

สรุปผลการวิจัย 
 จากการวิเคราะห์ข้อมูลเป็นไปตามวัตถุประสงค์ของการจัดท าวิจัย  คือ หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ 
และศึกษาระดับความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่าง  ในการใช้งานหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ สรุปได้ดังนี้ 

หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน ได้ดี ซึ่งสามารถท าความสะอาดได้ดี ท างานได้อย่าง
ถูกต้อง โดยมีความแม่นย าคิดเป็นร้อยละ 100 ของจ านวนครั้งที่ท าการทดสอบ ในพ้ืนที่ที่ทดสอบ  
 การประเมินความพึงพอใจของชุดหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน พบว่า ผลการประเมิน
ความพึงพอใจของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน โดยรวมอยู่ในระดับมากที่สุด เมื่อพิจารณาเป็น
รายข้อพบว่า อยู่ในระดับมากที่สุด และระดับมาก เรียงล าดับค่าเฉลี่ยสูงสุด 3 ล าดับแรก ได้แก่ เป็น
มิตรต่อสิ่งแวดล้อม   รองลงมาได้แก่ ประโยชน์การใช้งานพัฒนาคุณภาพชีวิต และสามารถพัฒนาต่อ
ยอดไปสู่เชิงพาณิชย์ได้ ส่วนข้อที่ได้รับการประเมินต่ าสุด คือ เทคนิคการออกแบบและระบบท างาน  

อภิปรายผล 
 จากการศึกษาหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน นั้น  มีการด าเนินงานได้ตรงตาม
เป้าหมายที่ได้คาดหวังไว้ คือ เพ่ือสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน  และหาประสิทธิของ
หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ สามารถใช้งาน โดยในการศึกษาและพัฒนาระบบนั้น ได้มีการใช้เครื่องมือช่วย 
คือ แบบประเมินส าหรับกลุ่มตัวอย่าง โดยภาษาหลักในการเขียนโปรแกรมนั้นใช้ภาษา C++ เป็นหลัก 
จากวัตถุประสงค์ของการท าวิจัยจึงได้ส าเร็จออกมาเป็นหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน เพ่ือเป็น
ประโยชน์ต่อผู้ที่ต้องการหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติสามารถใช้งาน โดยมีความสะดวกและมีประสิทธิภาพ
ในการใช้งาน 
ข้อเสนอแนะ 

1.  ข้อเสนอแนะในการน าผลการวิจัยไปใช้ 
1.1 ในการใช้งานต้องศึกษาคู่มือการใช้งานให้เข้าใจ  
1.2 ต้องมีการตรวจสอบระบบทุกๆ เดือน  

           2.  ข้อเสนอแนะในการท าวิจัยครั้งต่อไป 
2.1 ควรเพ่ิมพ้ืนที่ในการเก็บฐานข้อมูลให้ได้ขนาดใหญ่ขึ้น 
2.2 หากต้องการน างานวิจัยสู่การสร้างเป็นผลิตภัณฑ์เพ่ือการจ าหน่ายจะต้องพัฒนาเรื่อง

รูปลักษณ์ภายนอก เพ่ือลดขนาด พัฒนารูปลักษณ์ของหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติให้สวยงาม



 
 



 
 

 
บรรณานุกรม 

บรรณานุกรมภาษาไทย 
 บอร์ด Arduino UNO 10 เมษายน 2562 จาก
https://www.google.com/search?ei=4MslXZCpMtD_rQGQ07RI&q=%E0%B8%AD%E0%B
8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B9%88&oq=%E0%B8
%AD%E0%B8%94%E0%B8%B9&gs_l=psyab.3.0.0il0j0j0il012j0j0il0l5.2670.3884.5653...0.
0..0.237.467.0j2j1......O...1..gwswiz......0i71j35i39j0i131j0i67j0i3.aLUSSPQnVMs 

 delay ขับมอเตอร์ขนาดเล็ก 11 เมษายน 2562จาก 

https://www.google.com/search?biw=1366&bih=65/&tom=isch&sa=1&ei=qOM|Xe3XBd
aPwgOC6lfACA&q=delay+%E0%B8%82%E0%B8%B1%E0%B8%9A%E0%B8%A1%E0%B
8%AD%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%82
%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B9%87%E0%B
8%81&oq=delay++&gs_l=img.3.0.35139j0j0i67j0l7.3090.3255..5951...0.0..0.179.273.1jl....
...0...1..gws-wiz-img.lmOli3kTsbs 

 ดูวิธีการท าโครงงาน 12 เมษายน 2562 จากวิธีการท าโครงงานวิธีการท าโครงงาน 
http://pioneer.netserv.chula.ac.th/~cpornthl/Web_SciProject/a09.htm 
 ผลการด าเนินงาน 15 เมษายน 2562 จาก
https://sites.google.com/site/spicycurrypuffspisikahripab/srup-xphipray-phl-laea-khxsenx-
naea/bth-thi4-phl-kar-danein-ngan 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

https://www.google.com/search?ei=4MslXZCpMtD_rQGQ07RI&q=%E0%B8%AD%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B9%88&oq=%E0%B8%AD%E0%B8%94%E0%B8%B9&gs_l=psyab.3.0.0il0j0j0il012j0j0il0l5.2670.3884.5653...0.0..0.237.467.0j2j1......O...1..gwswiz......0i71j35i39j0i131j0i67j0i3.aLUSSPQnVMs
https://www.google.com/search?ei=4MslXZCpMtD_rQGQ07RI&q=%E0%B8%AD%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B9%88&oq=%E0%B8%AD%E0%B8%94%E0%B8%B9&gs_l=psyab.3.0.0il0j0j0il012j0j0il0l5.2670.3884.5653...0.0..0.237.467.0j2j1......O...1..gwswiz......0i71j35i39j0i131j0i67j0i3.aLUSSPQnVMs
https://www.google.com/search?ei=4MslXZCpMtD_rQGQ07RI&q=%E0%B8%AD%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B9%88&oq=%E0%B8%AD%E0%B8%94%E0%B8%B9&gs_l=psyab.3.0.0il0j0j0il012j0j0il0l5.2670.3884.5653...0.0..0.237.467.0j2j1......O...1..gwswiz......0i71j35i39j0i131j0i67j0i3.aLUSSPQnVMs
https://www.google.com/search?ei=4MslXZCpMtD_rQGQ07RI&q=%E0%B8%AD%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B9%88&oq=%E0%B8%AD%E0%B8%94%E0%B8%B9&gs_l=psyab.3.0.0il0j0j0il012j0j0il0l5.2670.3884.5653...0.0..0.237.467.0j2j1......O...1..gwswiz......0i71j35i39j0i131j0i67j0i3.aLUSSPQnVMs


 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
รายชื่อผู้เชี่ยวชาญ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

 
รายช่ือผู้เชี่ยวชาญ 

 
นายวุฒินันท์ เครือเสาร์ ต าแหน่ง ครู คศ.1 
นายจตุรงค์ คงแสง ต าแหน่ง ครู คศ.1 
นายสุรจิตร สุจินพราหมณ์ ต าแหน่ง พนักงานราชการ (ครู) 
นายกฤษฎา ทับผา ต าแหน่ง พนักงานราชการ (ครู)  
นายภานุวัฒน์ แก้วเพชร ต าแหน่ง ครูสอนพิเศษ 
นายคชา คะเณมา ต าแหน่ง ครูสอนพิเศษ  
นายณรงค์ชัย เอ่ียมสะอาด ต าแหน่ง ครูสอนพิเศษ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข 

ภาพผลงาน 

 



 

 
 

ภาพผลงาน 
 

 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ค 
แบบเสนอโครงการ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 
 
 
 
 

 
เสนอโครงการ 

รหัสวิชา 30105-8501 ชื่อวิชาโครงงาน ภาคเรียนที ่2 ปีการศึกษา 2567 
ประเภทวิชาอุตสาหกรรม สาขาวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ สาขางานอิเล็กทรอนิกส์อุตสาหกรรม 

ระดบัชั้นประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูงปีที ่2 กลุ่ม 1 
 

 
1.ชื่อโครงการ หุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 
 

2.ผู้รับผดิชอบโครงการ 
2.1 นายจิรวัฒน์  เจือจันทร์            รหัสนักศึกษา 66301050011 
2.2 นางสาวดาราวัลย์  ส าแดงไพร     รหัสนักศึกษา 66301050014 

 
 

3.ที่ปรึกษาโครงการ 
3.1 นายกฤษฎา ทับผา                  ครูทีป่รึกษาโครงการ 
3.2 นายคชา คะเณมา                   ครูทีป่รึกษาโครงการร่วม 

4.ครูผู้สอน 
นายจตุรงค์ คงแสง 

 

5.ระยะเวลาการด าเนินงาน 
สัปดาห์ที่1-18 (21ตุลาคม2567–16กุมภาพันธ์2568) 

 

6.หลักการและเหตุผล 
ปัจจุบันการท าความสะอาดพ้ืนเป็นงานที่จ าเป็นและต้องใช้เวลาและแรงงานในการดูแลรักษา

ความสะอาด โดยเฉพาะในพื้นที่ขนาดใหญ่ เช่น บ้าน โรงเรียน หรือส านักงาน ซึ่งการท าความสะอาด
พ้ืนอย่างต่อเนื่องจะช่วยลดปริมาณฝุ่นละอองและสิ่งสกปรกที่อาจสะสมและก่อให้เกิดอันตรายต่อ
สุขภาพได้ 

ด้วยการพัฒนาของเทคโนโลยี หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติเป็นทางเลือกที่ทันสมัยในการช่วยลดภาระ
งานและเพ่ิมประสิทธิภาพการท าความสะอาด ด้วยความสามารถในการท างานอย่างอัตโนมัติ สามารถ
ถูพ้ืน ดูดฝุ่น และท าความสะอาดได้อย่างทั่วถึงลดความเหน็ดเหนื่อยในการท าความสะอาด และช่วย
ประหยัดเวลาและค่าใช้จ่ายในการจ้างแรงงาน นอกจากนี้ หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติยังสามารถตั้ง
โปรแกรมให้ท าความสะอาดในเวลาที่ก าหนดได้อย่างสะดวก 

ดังนั้น โครงการหุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติจึงเกิดขึ้นเพ่ือพัฒนาระบบที่ช่วยอ านวยความสะดวกในการ
ท าความสะอาดพ้ืน ลดภาระงานและค่าใช้จ่ายรวมถึงตอบโจทย์การใช้ชีวิตในยุคปัจจุบัน



 

 
 

7.วัตถุประสงค์โครงการ 
7.1 เพ่ือพัฒนาหุ่นยนต์ที่สามารถถูพ้ืนและท าความสะอาดพ้ืนได้โดยอัตโนมัติ 
7.2 เพ่ือเพ่ิมความสะดวกสบายและลดภาระในการท าความสะอาดพ้ืนในชีวิตประจ าวันช่วย

ประหยัดเวลาและแรงงานในพ้ืนที่ขนาดใหญ่ 
7.3 เพ่ือสร้างระบบที่สามารถตั้งเวลาการท างานได้ตามความต้องการของผู้ใช้งานเพ่ิ ม

ประสิทธิภาพและความต่อเนื่องในการท าความสะอาด ลดการสะสมของฝุ่นและสิ่งสกปกรก 
 

     8.ขอบเขตของโครงการ 
   8.1 หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic cleaning Robot) สามารถใช้งานได้จริงและท างาน ได้

ตามวัตถุประสงค์ท่ีตั้งไว้ 
8.2 หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic cleaning Robot) ที่ใช้ท าความสะอาดบ้านเรือนและ

อาคารต่างๆ 
 

9.ผลที่คาดว่าจะได้รับ 
9.1 ได้หุ่นยนต์ถูพ้ืนอัตโนมัติ (Automatic cleaning Robot) 
9.2 คณะผู้จัดท าได้เรียนรู้การท าโครงงานที่ถูกต้อง และการใช้โปรแกรมในการสร้างหุ่นยนต์

ขึ้นมาด้วยการใช้โค้ดภาษาในการสั่งการท างาน 
9.3 ช่วยกระตุ้นความอยากรู้ อยากลองของผู้ที่สนใจทางด้านเทคโนโลยีที่แปลกใหม่ 
 

10.วิธีด าเนินโครงการ  

 ล าดับที่ 

 
 

กิจกรรม 
ตุลาคม 
2567 

พฤศจิกายน 
2567 

ธ ันวาคม 
2567 

มกราคม 
2568 

ก ุมภาพ ันธ ์
2568 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
1
. 

ขออนุมัติโครงการ                     

2 ศึกษาค้นคว้ าข้อมูล/
ออกแบบชิ้นงาน 

                    

3
. 

จัดหาวัสดุ  อุปกรณ ์                     
4
. 

ลงมือปฏิบัติงาน                     
5
. 

ทดลองใช้/เก็บขอมูล                      
6
. 

น าเสนอ/รายงานผล                      
 

 

11.งบประมาณ 
      ค่าใช้จ่ายวัสดุโดยประมาณ 1,900 บาท 
 

12.สถานที่ด าเนินงาน 
      วิทยาลัยการอาชีพสังขะ



 
 
 

  ลงชื่อ...........................................ผู้เสนอโครงการ ลงชื่อ...........................................ผู้
เสนอโครงการ 

       (นายจิรวัฒน์  เจือจันทร์)       (นางสาวดาราวลัย์  ส าแดงไพร) 
          นักศึกษาระดับปวส.   นักศึกษา
ระดับปวส. 

 
      ลงชื่อ.........................................ผู้เห็นชอบโครงการ ลงชื่อ...........................................ผู้

เห็นชอบโครงการ 
             (นายกฤษฎา  ทับผา)                                               (นายคชา  คะเณมา) 

        ครูทีป่รกึษาโครงการ                                             ครูทีป่รกึษาโครงการร่วม 
 
 
ลงชื่อ........................................ผู้เห็นชอบโครงการ ลงชื่อ...........................................ผู้

เห็นชอบโครงการ        
        (นายจตุรงค์  คงแสง)                                             (นายวุฒินันท์  เครือเสาร์)   
              ครผูู้สอน                                               หวัหน้าแผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ 
 
 
 

      ลงชื่อ........................................ผู้เห็นชอบโครงการ ลงชื่อ........................................ผู้เห็นชอบ
โครงการ 

      (นายเบญจภัทร  วงค์โคกสูง)       (นายปรีดี สมอ) 
หวัหน้างานพัฒนาหลักสูตรการเรียนการสอน                      รองผู้อ านวยการฝ่ายวิชาการ 
 
 
 
 

ลงชื่อ..........................................ผ ู้อนุมัตโิครงการ 
  (นางแสงดาว  ศรีจันทร์เวียง) 

        ผู้อ านวยการวิทยาลัยการอาชีพสังขะ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ง 
แบบประเมินความพึงพอใจ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 

 
 
 
 
 

แบบประเมินความพึงพอใจ 
โครงการหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ 

ค าชี้แจง : ให้ใส่เครื่องหมาย / ลงในช่องว่างที่เห็นว่าเหมาะสมมากที่สุด 
ตอนที่ 1 ข้อมูลทั่วไปของครุผู้สอน 
1. เพศ        ( ) ชาย     ( ) หญิง 
 
2. ระดับการศึกษา      ( ) ปวช.     ( ) มัธยมศึกษาตอนปลาย 
        ( ) ปวส. 
ตอนที่ 2 ความคิดเห็นของครูผู้สอบถาม 

 
 

รายการประเมิณ 

 

ระดับความเหมาะสม 

5 4 3 2 1 

1. ชิ้นงานมีความสวยงามและหน้าสนใจ      

2. ผลิตภัณฑ์ที่มีความแปลกใหม่      

3. ผลิตภัณฑ์เหมาะสมกับการใช้งาน      

4. สร้าง เป็นอาชีพเสริมได้      

5. ใช้เวลาให้เกิดประโยชน์ได้      

 
หมายเหตุ : 5 = มากที่สุด 4 = มาก 3 = ปานกลาง 2 = พอใช้ 1 = น้อย 

ข้อเสนอแนะ  
............................................................................................................................. ...................................
................................................................................................ ................................................................
............................................................................................................................. ...................................
............................................................................................................................................................. ...
........................................................ 
  
 



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก จ 

ประวัติผู้วิจัย 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 

ประวัติผู้วิจัย 
 

ประวัติผู้จัดท า คนที่ 1 
1. ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย) นายจิรวัฒน์ เจือจันทร์ 
    Name – Surname (ภาษาอังกฤษ) Jirawat  Juejan 
2. เลขหมายบัตรประจ าตัวประชาชน 1-3289-00038-26-1 
3. ระดับการศึกษา     ปวช.      ปวส.  ชั้นปีที่ 2 

สาขาวิชา อิเล็กทรอนิกส์  สาขางาน อิเล็กทรอนิกส์อุตสาหกรรม 
ระยะเวลาที่ใช้ท าโครงการ  ตุลาคม 2567 – กุมภาพันธ์ 2568 

4. ที่อยู่ที่ติดต่อได้สะดวก พร้อมหมายเลขโทรศัพท์ โทรสาร และไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์ 
ที่อยู่ เลขท่ี 45 หมู่ 10 ต าบล สะกาด อ าเภอ สังขะ จังหวัดสุรินทร์ 32150 
เบอร์โทรศัพท์/มือถือ  0980402974    E-mail : Jirawat12212@gmail.com 

 
 

ประวัติผู้จัดท า คนที่ 2 
1. ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย) นางสาวดาราวัลย์  ส าแดงไพร 
    Name – Surname (ภาษาอังกฤษ) Ms.Darawan  Samdaengprai 
2. เลขหมายบัตรประจ าตัวประชาชน 1-3289-00040-23-1 
3. ระดับการศึกษา     ปวช.      ปวส.  ชั้นปีที่ 2 

สาขาวิชา อิเล็กทรอนิกส์  สาขางานอิเล็กทรอนิกส์อุตสาหกรรม   
ระยะเวลาที่ใช้ท าโครงการ  ตุลาคม 2567 – กุมภาพันธ์ 2568 

4. ที่อยู่ที่ติดต่อได้สะดวก พร้อมหมายเลขโทรศัพท์ โทรสาร และไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์  
ที่อยู่ เลขที ่38 หมู่ 10 ต าบล ตาคง อ าเภอ สังขะ จังหวัด สุรินทร์ 32150 
เบอร์โทรศัพท์/มือถือ  0926959025    E-mail : mind55819@gmail.com 

 
 

 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ฉ 
อัพโหลดรูปเล่มที่เว็ปไซตว์ิทยาลัยการอาชีพสังขะ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 
 

 
 


