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ABSTRACT 
 

This research report presents the innovation of knowledge transfer about hygienic 

robot using a hologram technique to promote using a robot in hygiene areas. The innovation 

consists of a 6-axis robot, virtual hologram which be able to interact via the controller touch 

screen between a demonstration set and a learner, and a video clip. Several contents such 

as material, finished surface, structure and other components of robot that using in food 

production are explained and displayed in the VDO clip.  

Keywords: Hologram, Robot, Hygienic Design 
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บทที่ 1 
บทน ำ 

 
         1.1 ควำมส ำคัญและที่มำของปัญหำที่ท ำกำรวิจัย 

      ปัจจุบันหุ่นยนต์มีบทบาทอย่างมากในอุตสาหกรรมอาหาร โดยนอกจากสามารถเพ่ิม
ประสิทธิภาพการผลิตได้แล้ว ยังมีความเสถียรในการท างาน และสามารถท างานที่ซับซ้อนได้ การน า
หุ่นยนต์มาใช้ในกระบวนการแปรรูปอาหารสิ่งที่ส าคัญคือต้องค านึงถึงการปนเปื้อนกับอาหาร หากท าความ
สะอาดได้ไม่ดีอาจเป็นแหล่งที่ก่อให้เกิดการปนเปื้อนจากจุลินทรีย์ก่อโรคไปสู่อาหารได้ ท าให้อาหารเกิดการ
เน่าเสียหรือไม่ได้คุณภาพซึ่งส่งผลกระทบต่อความปลอดภัยของผู้บริโภค ในสหภาพยุโรปมีองค์กร 
European Hygienic Engineering & Design Group (EHEDG) ได้ก าหนดมาตรฐานแนวปฏิบัติที่ ดี
ทางด้านสุขลักษณะของเครื่องจักรแปรรูปอาหาร เช่น พ้ืนผิวสัมผัสอาหารต้องท าด้วยวัสดุที่มีความสามารถ
ท าความสะอาดได้ง่าย ไม่ก่อให้เกิดอันตรายจากการเป็นพิษมีความทนทาน ทนการกัดกร่อน ทนสารฆ่าเชื้อ
หรือสารท าความสะอาดในสภาวะการใช้งานได้ดี และพ้ืนผิวต้องเรียบ ไม่มีรอยแตกร้าว ที่อาจเป็นจุดสะสม
ของแบคทีเรีย อย่างไรก็ตาม องค์ความรู้ทางด้านหุ่นยนต์ที่น ามาใช้ในอุตสาหกรรมที่ต้องการความสะอาด
ขั้นสูง เช่น อาหาร ยา และอิเล็กทรอนิกส์ เป็นต้น ยังคงจ ากัดอยู่ในวงแคบ โดยหุ่นยนต์ที่ใช้ในอุตสาหกรรม
เหล่านี้ จ าเป็นต้องเชื่อมั่นในด้านความสะอาด ดังนั้น องค์ความรู้ทางด้านการออกแบบหุ่นยนต์ตามหลัก
สุขลักษณะ จึงเป็นสิ่งส าคัญ นอกจากนี้ องค์ความรู้เกี่ยวกับหุ่นยนต์ ซึ่งค่อนข้างซับซ้อน และยากต่อการ
เข้าใจ ยังค่อนข้างจ ากัดอยู่ในวงแคบ จึงจ าเป็นต้องอาศัยนวัตกรรมการถ่ายทอดองค์ความรู้และเทคโนโลยี 
เพ่ือให้ง่ายต่อการเข้าใจถึงประโยชน์ในการใช้งาน ความรู้พ้ืนฐานที่จ าเป็นเกี่ยวกับหุ่นยนต์ ข้อควรระวัง 
และประเด็นส าคัญที่ต้องพิจารณาหากจะน าไปใช้กับงานที่ต้องการสุขอนามัย เป็นต้น เพื่อให้เกิดประโยชน์
ต่อการพัฒนาหุ่นยนต์ในวงกว้างอย่างยั่งยืน 

สื่อการน าเสนอที่ดีมีผลอย่างมากต่อการดึงดูดความสนใจ ช่วยท าให้ความหมายของเรื่องที่เสนอ
ชัดเจนยิ่งขึ้น สื่อความหมายได้ดีขึ้น ท าให้นามธรรมเข้าใจได้เด่นชัดและถูกต้องมากขึ้น รวมถึงช่วยให้
สามารถจดจ าเรื่องราวที่น าเสนอได้นาน ลดระยะเวลาในการอภิปรายเรื่องต่างๆ โดยสื่อการน าเสนอส่วน
ใหญ่เป็นสื่อประสม ด้วยการน าสื่อหลายประเภทมาใช้ร่วมกัน เพ่ือช่วยให้การรับรู้และจดจ าดีกว่าการใช้สื่อ
เพียงประเภทเดียว สื่อที่น ามาประกอบกัน เช่น เครื่องฉายภาพ ซึ่งเมื่อฉายภาพออกมาแล้วภาพเคลื่อนไหว
ได้ ท าให้ผู้ชมเกิดความรู้สึกใกล้เคียงประสบการณ์จริง หุ่นจ าลองเป็นสื่อที่ใช้ในการประชาสัมพันธ์ได้เป็น
อย่างดี ผู้ชมได้ประสบการณ์ใกล้เคียงกับความเป็นจริงมากที่สุด จอแสดงผล เป็นสื่อที่รับสัญญาณภาพและ
เสียงเพ่ือแสดงสิ่งที่ต้องการประชาสัมพันธ์ได้ และเครื่องเสียง เป็นสื่อที่ใช้ร่วมกับสื่อประเภทต่างๆ เพราะ
สามารถบันทึกเสียงต่างๆ ตลอดค าบรรยายได้  

ดังนั้น งานวิจัยนี้ จึงน าเสนอนวัตกรรมถ่ายทอดองค์ความรู้หุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะโดยใช้
เทคนิคโฮโลแกรม ซึ่งประกอบด้วยแอปพลิเคชันในการโต้ตอบกับสื่อการน าเสนอ โปรแกรมระบบปฏิบัติการ
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หุ่นยนต์ (Robot Operating System : ROS) เพ่ือควบคุมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 6 แกน ซึ่งจะช่วยท า
ให้สิ่งที่น าเสนอสามารถจับต้องได้ น่าสนใจ และง่ายต่อการเรียนรู้  
 
        1.2 วัตถุประสงค์ของกำรวิจัย 
     1.2.1 เพ่ือพัฒนานวัตกรรมการถ่ายทอดองค์ความรู้ด้วยเทคนิค holographic projection 
     1.2.2 เพ่ือออกแบบและสร้างชิดสาธิตประกอบการเรียนรู้หุ่นยนต์ 
 

1.3 ขอบเขตของกำรวิจัย 
              พัฒนานวัตกรรมการถ่ายทอดองค์ความรู้โดยอาศัยเทคนิค holographic projection พร้อมชุด
สาธิตประกอบการเรียนรู้หุ่นยนต์  
 

1.4 วิธีด ำเนินกำรวิจัย 
    1.4.1 ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับโครงสร้างและหลักการท างานของ Robot ส าหรับการใช้ในงาน

อุตสาหกรรมอาหารตามโซนการผลิต 
    1.4.2 ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับเกณฑ์การออกแบบตามหลักสุขลักษณะ และแนวทางการ

ประยุกต์ใช้กับ Robot รวมถึงขอบเขตการใช้งาน 
    1.4.3 ออกแบบการถ่ายทอดองค์ความรู้ เกี่ยวกับ Hygienic Robot โดยใช้ Holographic 

projection  
    1.4.4 พัฒนาสื่อการเรียนรู้เกี่ยวกับ Hygienic Robot  
    1.4.5 ออกแบบและสร้างชุดอุปกรณ์ประกอบการเรียนรู้   
    1.4.6 ทดสอบความพร้อมของชุดอุปกรณ์ประกอบการเรียนรู้และการน าเสนอองค์ความรู้ผ่าน  

Holographic projection เกี่ยวกับ Hygienic Robot 
    1.4.7 น าเสนอชุดอุปกรณ์และสื่อการเรียนรู้ในงานนิทรรศการทางด้านวิศวกรรมและ

อุตสาหกรรมต่าง ๆ และจัดท ารายงานฉบับสมบูรณ ์
 
        1.5 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

    1.5.1 ชุดนวัตกรรมถ่ายทอดองค์ความรู้หุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ 
    1.5.2 องค์ความรู้หุ่นยนต์ที่ถูกต้องตามหลักสุขลักษณะ 
     
     

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

บทที่ 2 
ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
         2.1 การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์ในอุตสาหกรรม 

หุ่นยนต์อุตสาหกรรมโดยทั่วไปหมายถึงแขนหุ่นยนต์ที่ใช้ในสภาพแวดล้อมของโรงงานเพ่ือการ
ผลิต หุ่นยนต์อุตสาหกรรมแบบดั้งเดิมสามารถจ าแนกตามเกณฑ์ที่ต่างกันเช่นประเภทของการเคลื่อนไหว 
(องศาอิสระ) การประยุกต์ใช้ (กระบวนการผลิต) สถาปัตยกรรม (แบบอนุกรมหรือขนาน) ประเภทของงาน
ที่หุ่นยนต์ออกแบบมาให้ท า โมเดลหุ่นยนต์สร้างขึ้นด้วยกระบวนการที่เฉพาะเจาะจง การใช้งานที่แตกต่าง
กันจะมีความต้องการที่แตกต่างกัน ตัวอย่าง เช่นหุ่นยนต์ภาพวาดจะต้องมีขนาดเล็ก แต่จะมีความแม่นย า
และรวดเร็ว หุ่นยนต์อุตสาหกรรมจะมีลักษณะเฉพาะของการเคลื่อนไหว มิติการเชื่อมโยงควบคุมซอฟต์แวร์
และชุดอุปกรณ์เสริม ตัวอย่างการประยุกต์ใช้งานเช่น หุ่นยนต์ส าหรับ การเชื่อมโลหะ การประกอบชิ้นส่วน 
การจับวางสิ่งของ และการพ่นสี เป็นต้น 

 

  

  
 

ภาพที่ 2.1 การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์ในอุตสาหกรรม 
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         2.2 การใช้หุ่นยนต์ในการผลิตอาหาร 
การใช้หุ่นยนต์ในการผลิตอาหารมีแนวโน้มที่เพ่ิมขึ้นเพ่ือลดการปนเปื้อนในกระบวนการผลิต 

และปัญหาขาดแคลนแรงงาน คาดว่าความต้องการของระบบหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติทั่วโลกส าหรับ
อุตสาหกรรมอาหารจะเพ่ิมขึ้นเป็น 2.5 พันล้านเหรียญภายในปี 2565 ในการแปรรูปอาหารด้วยหุ่นยนต์ 
ได้แก่ หุ่นยนต์ส าหรับการช าแหล่ะเนื้อสัตว์ หุ่นยนต์ส าหรับคัดแยก ผัก ผลไม้ หุ่นยนต์ส าหรับแต่หน้าเค้ก 
และหุ่นยนต์ส าหรับล้างท าความสะอาดเครื่องจักร เป็นต้น 

 

  

  

  
 

ภาพที่ 2.2 หุ่นยนต์ส าหรับการแปรรูปอาหาร 
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         2.3 ระบบภาพฉายโฮโลแกรม (Hologram projection system) 
โฮโลแกรม คือ รูปแบบของภาพที่สร้างขึ้นให้มีมิติ มีความลึกเหมือนนูนออกมา เป็นการสร้างที่

เรียกว่า โฮโลกราฟี เป็นการบันทึกภาพแต่ละมิติบนระนาบ 2 มิติ จากนั้นภาพถ่าย 3 มิติจะถูกฉายด้วยแสง
เลเซอร์ที่มีความยาวคลื่นเหมาะสม ซึ่งสนามคลื่นจะเกิดเป็นจุดบนวัตถุและมีการกระจายคลื่น เมื่อคลื่นของ
วัตถุมาทับซ้อนกันเรียกว่าคลื่นอ้างอิง จะท าให้เกิดภาพเป็นมิติ (Jiao and Tsang, 2013) โฮโลกราฟีเป็น
เทคนิคที่ช่วยให้แสงกระจายจากวัตถุที่จะบันทึกและได้ถูกสร้างขึ้นใหม่ เพื่อให้ปรากฏเป็นวัตถุใน
ต าแหน่งเดิมเมื่อเทียบกับการบันทึก การเปลี่ยนรูปแบบต าแหน่งและทิศทางของระบบการมองเห็น
เป็นไปได้อย่างถูกต้องเหมือนกับว่าวัตถุก็ยังคงเป็นปัจจุบัน จึงท าให้ภาพที่บันทึกปรากฏเป็นสามมิติ
โฮโลแกรม 3 มิติ เป็นรูปแบบหนึ่งที่ใช้เป็นเครื่องมือในการสื่อสารระยะไกลระหว่างบุคคลต้นทางและ
ปลายทางที่อยู่ต่างสถานที่กัน สามารถตอบโต้แบบตัวต่อตัว (สิริการต์ ,  2559) 

 

 
 

ภาพที่ 2.3 ตัวอย่างภาพฉายโฮโลแกรม 
 

        2.4 การออกแบบตามหลักสุขลักษณะ 

European Hygienic Equipment Design Group ( EHEDG ) เป็นองค์กรหนึ่งในสหภาพยุโรปที่
ก่อตั้งขึ้นด้วยวัตถุประสงค์หลักเพ่ือสร้างความก้าวหน้าในด้านสุขอนามัยและวิศวกรรมอาหาร EHEDG  เป็นผู้
ก าหนดแนวปฏิบัติ (EHEDG guidelines) ซึ่งกล่าวถึง มาตรฐานที่เกี่ยวข้องกับเครื่องจักรและอุปกรณ์ที่ใช้ใน
การผลิตอาหารอย่างปลอดภัยซึ่งมีรายละเอียดดังนี้  

            1) วัสดุที่ใช้สัมผัสอาหารโดยตรงต้องไม่ท าปฏิกิริยากับอาหาร รวมทั้งสารท าความสะอาด และ
สารฆ่าเชื้อโรค วัสดุต้องทนการกัดกร่อน ไม่เป็นพิษกับอาหาร มีความเสถียรเชิงกล และไม่ก่อผลเสียกับ
อาหารภายใต้สภาวะกระบวนการผลิตนั้นๆ และวัสดุที่ไม่ได้สัมผัสอาหารโดยตรงต้องมีความเสถี ยรเชิงกล 
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และง่ายต่อการท าความสะอาด โดยทั่วไปในอุตสาหกรรมอาหารนิยมใช้เหล็กกล้าไร้สนิม เนื่องจากป้องกัน
การกัดกร่อนได้ดี ทั้งนี้การเลือกคุณภาพของเหล็กกล้าไร้สนิมยังขึ้นอยู่กับสภาวะท างานนั้น การเลือกใช้
พลาสติกและอีลาสโตเมอร์ วัสดุต้องทนสารเคมีที่ใช้ในการท าความสะอาดและต้องไม่ดูดซึมสารเคมี ทนต่อ
การเปลี่ยนแปลงอุณหภูมิเนื่องจากพลาสติกมีความยืดหยุ่น สามารถหดตัวและขยายตัวได้  ต้องล้างท า
ความสะอาดง่าย  ไม่เป็นที่สะสมของเชื้อจุลินทรีย์ ไม่มีรอยแตก หรือฉีกขาด วัสดุที่ใช้เป็นฉนวนความร้อน 
ไม่ควรเปียกน้ าจากสิ่งแวดล้อมด้านนอก เช่น การควบแน่นบนพ้ืนผิว ทั้งนี้ฉนวนไม่ควรมีสารประกอบคลอ
ไรด์   เพราะหากน้ าซึมผ่านฉนวนได้  จะท าปฏิกิริยากับเหล็กกล้าไร้สนิมแล้วเกิดการกัดกร่อน 
(EHEDG,2004) 

            2) เครื่องจักรอุปกรณ์ที่น าไปใช้ผลิตอาหารต้องบ ารุงรักษาง่าย ไม่ก่อให้เกิดปัญหาด้าน
เชื้อจุลินทรีย์ สามารถล้างท าความสะอาดได้  ไม่ปนเปื้อนกับอาหาร ในกรณีการผลิตแบบปลอดเชื้อต้อง
ผ่านกระบวนการพาสเจอรไรซ์หรือสเตอริไรซ์ก่อนน าไปใช้งาน และต้องมีการควบคุมปริมาณเชื้อจุลินทรีย์
ให้อยู่ในช่วงที่ยอมรับได้ ส าหรับการท าความสะอาดและลดการปนเปื้อน ซึ่งความสะอาดเป็นประเด็นที่
ส าคัญมาก อุปกรณ์ที่ท าความสะอาดยาก อาจมีขั้นตอนที่มากกว่า ใช้สารเคมีที่รุนแรง และใช้เวลาในการ
ท าความสะอาดนานกว่า ซึ่งท าให้มีค่าใช้จ่ายสูงขึ้น อีกทั้งลดประสิทธิภาพในการผลิต และลดอายุการใช้
งานของเครื่องจักรและอุปกรณ์ มีของเสียจากการท าความสะอาดมากขึ้น การป้องกันการเข้ามาของ
จุลินทรีย์ ต้องเป็นไปตามข้อก าหนดมาตรฐาน เพ่ือให้อาหารมีอายุการเก็บที่นานขึ้นและปลอดภัยต่อ
ผู้บริโภค การป้องกันการเติบโตของจุลินทรีย์ ที่สภาวะแวดล้อมที่เหมาะสมของการเกิดโรคเชื้อจุลินทีย์จะ
เติบโตได้ดี ดังนั้นพ้ืนที่ที่เป็นร่อง ช่องว่าง รอยแตก หรือพ้ืนที่ที่เข้าไม่ถึงควรหลีกเลี่ยงไม่ให้มี ถึงแม้ว่าการ
ออกแบบจะถูกต้องตามหลักสุขลักษณะ แต่หากน าไปใช้งานแล้วไม่ได้ตามคุณลักษณะก็ถือ ว่าไม่สามารถใช้
ประโยชน์ได้ จึงต้องมีการออกแบบให้ครอบคลุมทั้งการออกแบบและการน าไปใช้งานได้ (EHEDG,2004) 

          3) พ้ืนผิวของเครื่องจักรอุปกรณ์ต้องสามารถล้างท าความสะอาดได้และต้องไม่เกิดความเป็นพิษ
กับอาหาร ส่วนที่สัมผัสอาหารต้องทนกับสารในการท าความสะอาดและฆ่าเชื้อโรคได้ในสภาวะใช้งานนั้นๆ 
และต้องท าจากวัสดุที่ไม่มีการดูดซึมสาร และพ้ืนผิวต้องมีความขรุขระของผิว (Ra) ≤ 0.8 µm และควร
หลีกเลี่ยงจุดเชื่อมต่อที่ไม่ได้เชื่อมของโลหะ เนื่องจากจะมีการสะสมของเชื้อจุลินทรีย์ หลีกเลี่ยงเกลียวของ
สกรู หรือน๊อต ลักษณะที่เป็นมุมแหลมซึ่งควรมีรัศมีมากกว่า 6 มม. และรัศมีต่ าสุดคือ 3 มม. พ้ืนผิวของ
เครื่องจักรอุปกรณ์ต้องสามารถระบายน้ าหรือของเหลวออกไปได้ และควรหลีกเลี่ยงพ้ืนผิวที่เป็นแนวราบ 
หรือควรท าให้เอียงไปด้านใดด้านหนึ่ง เรื่องของการติดตั้งมีความเสี่ยงคือการควบแน่นของไอน้ าบน
เครื่องจักรอุปกรณ์ ดังนั้นควรหลีกเลี่ยง หากหลีกเลี่ยงไม่ได้ ต้องออกแบบท าให้การควบแน่นของไอน้ าไม่มา
เกิดที่อาหาร และการติดตั้งต้องไม่ให้เกิดช่องว่างระหว่างพ้ืน ผนัง หรือเพดาน แต่ถ้าหากมีระยะห่างก็ต้อง
มากพอที่จะท าความสะอาดได้ (EHEDG,2004) 
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บทที่ 3 
การพัฒนาชุดสื่อการน าเสนอ 

 
        3.1 โฮโลแกรม 
              3.1.1 โฮโลแกรม 

      จัดหาผู้แสดงเพ่ือใช้เป็นแบบส าหรับหุ่นโฮโลแกรม เตรียมแผ่นอะคริลิคขนาด 160 x 40 

เซนติเมตรหนา 10 มิลลิเมตรตัดด้วยเลเซอร์เป็นรูปหุ่นขนาดเท่าคนจริง ติดสติ๊กเกอร์ครึ่งล่างของหุ่น แล้ว

น าไปประกอบกับฐานเพื่อให้สามารถตั้งได้ 
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ภาพที่ 3.1 หุ่นโฮโลแกรม 
 

              3.1.2 การจัดท าสื่อการน าเสนอหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ 
     1) การน าความรู้ทางด้านการออกแบบตามหลักสุขลักษณะตามเกณฑ์ของ EHEDG มา

ประยุกต์ใช้ในมุมมองของหุ่นยนต์นั้นจะประกอบไปด้วยเรื่องของวัสดุที่ใช้กับหุ่นยนต์ ลักษณะที่เหมาะสม

ของหุ่นยนต์ที่ใช้ในงานแปรรูปอาหาร รวมถึงเรื่องกริปเปอร์ที่เป็นส่วนประกอบส่วนหนึ่งของหุ่นยนต์ เป็น

ต้น จากนั้นเรียบเรียงข้อมูลเพื่อน าไปท าสื่อการน าเสนอ  
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ภาพที่ 3.2 ชุดน าเสนอด้วยโฮโลแกรม 
 

           2) การท าสื่อน าเสนอมีสองส่วน คือ วีดีโอส่วนของหุ่นโฮโลแกรม และวีดีโอในหน้าจอ

แสดงผล เริ่มจากการถ่ายท าวีดีโอที่ใช้ฉายหุ่นโฮโลแกรมโดยจัดเตรียมสถานที่ถ่ายท าวีดีโอซึ่งประกอบไป

ด้วย ฉากหลังสีเขียว กล้องถ่ายภาพ และเครื่องบันทึกเสียง ให้ผู้แสดงพูดตามบทเนื้อหาหุ่นยนต์ตามหลัก
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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สุขลักษณะที่เรียบเรียงไว้ จากนั้นน าวีโอที่อัดไว้มาท าการตัดต่อเพ่ือให้มีความต่อเนื่องตามที่ต้องการ ซึ่ง

วีดีโอนี้จะใช้ส าหรับฉายไปบนตัวโฮโลแกรมโดยใช้เครื่องฉายภาพ และท าวีดีโอที่จะเสนอในหน้าจอแสดงผล 

ซึ่งเนื้อหาเป็นเนื้อหาเดียวกันกับบทพูด แต่จะเป็นภาพประกอบ เพ่ือให้เข้าใจได้ง่ายขึ้น ซึ่งจะด าเนินไป

พร้อมกับวีดีโอที่ฉายไปที่หุ่นโฮโลแกรม  

 

 
 

ภาพที่ 3.3 การจัดท าวีดีโอส าหรับหุ่นโฮโลแกรม 
 
 
 

 
 

ภาพที่ 3.4 ภาพวีดีโอในจอแสดงผล 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



11 
 

 3.1.3  การสั่งการหุ่นยนต์ด้วยระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ เขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ด้วย ABB 

Robotstudio เพ่ือสั่งการหุ่นยนต์ 6 แกนให้เคลื่อนที่ตามการท างานที่ก าหนด เพ่ือเป็นกรณีศีกษาให้เห็น

ภาพจริงของหุ่นยนต์  ซึ่งต้องเข้าอบรมการใช้งานหุ่นยนต์ และการเขียนโปรแกรมระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ 

Robotstudio อบรมโดยเจ้าหน้าที่จากบริษัทเอบีบี เพ่ือน าความรู้มาประยุกต์ใช้กับหุ่นยนต์ เพ่ือเป็นส่วน

หนึ่งของชุดสื่อการน าเสนอ  

 

 

ภาพที่ 3.4 การใช้งานหุ่นยนต์  

 

3.1.4  การบูรณาการ ชุดสื่อการน าเสนอ โดยเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมการท างานระหว่าง

วีดีโอ โฮโลแกรม และหุ่นยนต์ให้ท างานอย่างมีความสัมพันธ์กัน โดยมีแผงหน้าจอสัมผัสเป็นสื่อกลาง เสมือน

ว่าสามารถตอบโต้กับผู้มาชมได้ 
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ภาพที่ 3.5 ชุดสื่อการน าเสนอเทคนิคโฮโลแกรม 

 

 3.2 การพัฒนาองค์ความรู้หุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ  
      เนื้อหาที่น าไปใช้ส าหรับการจัดท าคลิบวีดีโอเพ่ือน าเสนอองค์ความรู้ด้านหุ่นยนต์ตามหลัก
สุขลักษณะ ประกอบด้วย 3 หัวข้อหลัก ดังนี้ 

1) พ้ืนที่การสัมผัสอาหารทางตรงและทางอ้อม  
โดยมีวัตถุประสงค์การเรียนรู้ คือ ผู้เรียนมีความเข้าใจ สามารถอธิบายบริเวณท่ีเป็นการ

สัมผัสอาหารทางตรงและทางอ้อมได้ 
2) การออกแบบหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ ประกอบด้วย วัสดุสัมผัสอาหาร ลักษณะพ้ืนผิว 

ที่สัมผัสอาหาร ระบบลม และมาตรฐานการป้องกันฝุ่นและน้ าส าหรับการท าความสะอาด โดยมี
วัตถุประสงค์การเรียนรู้ คือ ผู้เรียนมีความเข้าใจ สามารถประยุกต์ใช้แนวปฏิบัติตามหลักสุขลักษณะกับ
หุ่นยนต์ในอุตสาหกรรมอาหารได้ 

3) ตัวอย่างการวิเคราะห์จุดเสี่ยงของหุ่นยนต์ที่ใช้ในอุตสาหกรรมอาหาร 
โดยมีวัตถุประสงค์การเรียนรู้ คือ ผู้เรียนสามารถวิเคราะห์จุดเสี่ยงต่างๆ ของหุ่นยนต์ที่ใช้

ในอุตสาหกรรมอาหาร 
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ภาพที่ 3.6  ตัวอย่างภาพในคลิปวีดีโอ 

 
 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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        3.3 การประเมินสื่อการน าเสนอหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ 

    จัดเตรียมงแบบทดสอบก่อนการน าเสนอสื่อและหลังจากการน าเสนอสื่อ เพ่ือวัดว่าสื่อการสอน

นั้นมีประสิทธิภาพเท่าใด โดยการท าแบบทดสอบเป็นกลุ่ม ด้วยโปรแกรม Kahoot โดยตั้งค าถามให้

สอดคล้องกับสื่อที่น าเสนอจ านวนทั้งหมด 9 ข้อ แบ่งเป็น 3 เรื่อง ได้แก่ การแยกแยะการสัมผัสทางตรงและ

ทางอ้อม วัสดุและลักษณะของหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ และการวิเคราะห์จุดเสี่ยงของหุ่นยนต์ โดยแบ่ง

กลุ่มเป้าหมายเป็น 2 กลุ่ม ได้แก่ กลุ่มแรกคือผู้ที่มีประสบการณ์การท างานที่เกี่ยวข้องกับอุตสาหกรรมการ

แปรรูปอาหาร ได้แก่ QC, QA, วิศวกรควบคุมการผลิต , ฝ่ายจัดซื้อ และฝ่ายขาย และกลุ่มผู้ที่ไม่มี

ประสบการณ์การท างานในอุตสาหกรรมแปรรูปอาหาร ให้ท าแบบทดสอบก่อนการชมสื่อการน าเสนอ และ

แบบทดสอบหลังจากดูสื่อการน าเสนอ  

       จากนั้น ใช้วิธีทางสถิติเป็นเครื่องมือในการชี้วัดว่าสื่อการน าเสนอหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ

สามารถให้ความรู้ผู้ชมได้อย่างไร ท าการเทียบคะแนนแบบทดสอบก่อนและหลัง โดยตั้งสมมติฐานว่า

คะแนนแบบทดสอบหลังชมสื่อการน าเสนอนั้นมากกว่าคะแนนแบบทดสอบก่อนชมสื่อการน าเสนอ และชี้

วัดว่าสื่อการน าเสนอนี้ให้ผลแตกต่างกันอย่างไรกับกลุ่มเป้าหมายสองกลุ่ม ซึ่งก าหนดกลุ่มเป้าหมายสอง

กลุ่มคือกลุ่มผู้ที่มีประสบการณ์การท างานที่เกี่ยวข้องกับอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหาร และกลุ่มผู้ที่ไม่มี

ประสบการณ์การท างานที่เก่ียวข้องกับอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหารกลุ่มละ 36 คน โดยตั้งสมมติฐานว่าผู้

ที่มีประสบการณ์การท างานจะได้คะแนนมากกว่าผู้ที่ไม่มีประสบการณ์การท างาน จากนั้นน าข้อมูลคะแนน

ที่ได้ดูการกระจายตัวของข้อมูล และวิเคราะห์หาค่าเฉลี่ย ค่ามัธยฐาน ฐานนิยม ร้อยละ ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน และความแปรปรวน และใช้สถิติทีเทสในการเปรียบเทียบกลุ่มตัวอย่างสองกลุ่ม  
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ภาพที่ 3.7  แบบทดสอบที่สร้างด้วยโปรแกรม Kahoot  
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บทที่ 4 
ผลการด าเนินงาน 

 
4.1 การจัดแสดงสื่อโฮโลแกรม 

การน าสื่อไปจัดตั้งแสดงเบื้องต้นเพ่ือสังเกตการตอบสนองพฤติกรรมของคนต่อสื่อน าเสนอโฮโล
แกรม ซึ่งรูปที่ 3.6 ยังไม่มีจอแสดงผล โดยจัดตั้งในงาน Open house KMITL 2018 ที่หอประชุมใหญ่ใน
วันที่ 23 – 25 สิงหาคม พ.ศ. 2561 และมีการน าเสนอผ่านจอแสดงผลควบคู่ไปกับหุ่นโฮโลแกรม โดยจัดตั้ง
ในงาน Engineering Expo 2018 ที่ไบเทคบางนาในวันที่ 11 – 13 ตุลาคมพ.ศ. 2561  

 

 

 

          ภาพที่ 4.1 การแสดงโฮโลแกรมในงาน Open house KMITL 2018 
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 ภาพที่ 4.2 การแสดงสื่อในงาน Engineering Expo 2018 
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4.2 การประเมินสื่อการน าเสนอหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะ  

                  จากการส ารวจเพ่ือวัดประเมินสื่อการน าเสนอจากกกลุ่มตัวอย่างสองกลุ่ม โดยกลุ่มแรกคือ
กลุ่มของผู้มีประสบการณ์การท างานที่เกี่ยวข้องกับอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหาร เช่น ฝ่ายผลิต ฝ่ายจัดซื้อ 
ฝ่ายขาย และฝ่ายควบคุมคุณภาพ เป็นต้น จ านวน 36 คน และกลุ่มของผู้ที่ไม่มีประสบการณ์การท างาน
เกี่ยวข้องกับอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหารจ านวน 36 คน ดังแสดงในภาพที่ 4.3  
 

 
 

 
 

ภาพที่ 4.3 การประมินสื่อการน าเสนอด้วยการการท าแบบทดสอบก่อนและหลัง 
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เมื่อพิจารณาความรู้ที่เพ่ิมขึ้นของผู้ที่มีประสบการณ์การท างานเฉลี่ย 26.1% และในกลุ่มผู้ที่ไม่มี

ประสบการณ์การท างานเพ่ิมขึ้นเฉลี่ย 19.2 %  ซึ่งมีแนวโน้มไปในทางเดียวกัน สรุปได้ว่าสื่อการน าเสนอ

สามารถเพ่ิมความรู้เรื่องหุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะได้ โดยเมื่อน าคะแนนทั้งก่อนและหลังการรับชมสื่อการ

เรียนรู้หุ่นยนต์ตามหลักสุขลักษณะของกลุ่มตัวอย่างไปทดสอบการกระจายตัว พบว่ามีการกระจายตัวแบบ

ปกติ จึงวิเคราะห์ข้อมูลด้วยสถิติ T-Test ผลการเปรียบเทียบความแตกต่างของค่าเฉลี่ยของคะแนนก่อน

และหลังการรับชมสื่อการเรียนรู้ พบว่าคะแนนแบบทดสอบภายหลังการรับชมสื่อการเรียนรู้มีค่ามากกว่า

คะแนนแบบทดสอบก่อนชมสื่อการน าเสนออย่างมีนัยส าคัญ ที่ระดับนัยส าคัญ 0.05  
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บทที่ 5 
สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

 
นวัตกรรมถ่ายทอดองค์ความรู้หุ่นยนต์หลักสุขลักษณะด้วยเทคนิคโฮโลแกรม จัดท าขึ้นเพื่อน าเสนอ

เนื้อหาหุ่นยนต์ในมุมมองตามหลักสุขลักษณะที่เหมาะสมในการใช้ในอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหาร โดยท า

การรวบรวมและจัดเรียงข้อมูลที่เกี่ยวข้อง จัดท าหุ่นโฮโลแกรมข้ึนมาเพ่ือเป็นสื่อกลางในการน าเสนอ และมี

การประเมินความสามารถการให้ความรู้ของสื่อการน าเสนอโดยการประเมินจากแบบทดสอบก่อนและหลัง

การรับชมสื่อการน าเสนอ โดยแบ่งผู้ประเมินเป็น 2 กลุ่ม คือ กลุ่มผู้ที่มีประสบการณ์การท างานที่เกี่ยวข้อง

กับอุตสาหกรรมการแปรรูปอาหาร จ านวน 36 คนและผู้ที่ไม่มีประสบการณ์การท างานที่เกี่ยวข้องกับ

อุตสาหกรรมการแปรรูปอาหารจ านวน 36 คนรวมทั้งหมด 72 คน จากการทดสอบ พบว่า คะแนน

แบบทดสอบหลังการรับชมสื่อการน าเสนอมีคะแนนมากกว่าคะแนนแบบทดสอบก่อนการรับชมสื่อการ

น าเสนออย่างมีนัยส าคัญ และกลุ่มผู้ที่มีประสบการณ์ท างานจะมีคะแนนแบบทดสอบก่อนและหลังการ

รับชมสื่อมากกว่าหรือเท่ากับกลุ่มผู้ที่ไม่มีประสบการณ์การท างาน  

        จากสื่อการน าเสนอนี้ผู้เรียนสามารถมีปฏิสัมพันธ์กับการเรียนโดยผ่านหน้าจอสัมผัสคอมพิวเตอร์ 

สามารถเลือกหัวข้อที่สนใจ เพื่อรับชมสื่อการน าเสนอและหลังจากรับชมสื่อการน า เสนอจบลงได้ และหาก

ยังมีข้อสงสัย ผู้เรียนยังสามารถอ่านเนื้อหาเพ่ิมเติมผ่านเมนูหน้าจอคอมพิวเตอร์ได้ด้วย อย่างไรก็ตาม กรณี

ทีผู่้เรียนยังมีข้อสงสัยเพ่ิมตามจากเนื้อหาที่จัดเตรียมไว้ จะไม่สามารถหาค าตอบได้ในทันที จึงควรพัฒนาสื่อ

การสอนให้สามารถผู้เรียนสามารถมีปฏิสัมพันธ์กับการเรียนได้อย่างสมบูรณ์ ผู้เรียนสามารถถามค าถามและ

สื่อสามารถตอบค าถามที่อยู่ในกรอบของเนื้อหาที่น าเสนอ ณ ตอนนั้นได้ทันที การประเมินผลการเรียนรู้

ผู้ เรียนโดยผ่านโปรแกรม  Kahoot เพ่ือประเมินสื่อการเรียนรู้มีข้อจ ากัดในเรื่องของขนาดภาพและ

แบบฟอร์มของทางโปรแกรมท าให้ผู้เรียนบางส่วนเกิดปัญหาในด้านการมองเห็นและการใช้งาน ควรหา

โปรแกรมที่สามารถมีแบบฟอร์มที่ง่ายต่อการใช้งานเพ่ือที่จะไม่เป็นปัญหาความผิดพลาดจากทางโปรแกรม

เพ่ือให้ได้ค่าท่ีแม่นย าในการวิเคราะห์ประเมินสื่อการสอนได้ 
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ภาคผนวก ก สรุปค่าใช้จ่ายการด าเนินงานโครงการวิจัย  
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