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หุ่นยนต์คือเครื่องจักรกลชนิดหนึ่ง มีลักษณะโครงสร้างและรูปร่างแตกต่างกัน หุ่นยนต์ในแต่

ละประเภทจะมีหน้าที่การท างานในด้านต่าง ๆ ตามการควบคุมโดยตรงของมนุษย์ หุ่นยนต์ถูกสร้างขึ้น

เพื่อส าหรับงานที่มีความยากล าบาก 

  ปัจจุบันความก้าวหน้าทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  ท าให้มีการพัฒนาคิดค้นสิ่ง

อ านวยความสะดวกสบายต่อการด ารงชีวิตและต่อด้านอุตสาหกรรมจากหุน่ยนต์มากมาย แนวโน้ม

อุตสาหกรรมกบัหุ่นยนต์มีมากขึ้น เพื่อรองรับกับค่าแรงที่เพ่ิม และแรงงานหายากมากขึ้น 

“อุตสาหกรรมหุ่นยนต์ไทยเกิดได้(จริงหรือ)?” 

  ประเทศไทยยงัมีสถานที่ส่งเสริม พัฒนา วจิัย และค้นคว้าเทคโนโลยี อยูไ่ม่มาก และเหตุ

ผลต่างๆ ท าใหค้วามก้าวหน้าทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยียังน้อย ต้องการสถานที่พัฒนาและ

วิจัยศนูย์การเรียนรู้ ศูนย์การเรียนรู้หุ่นยนต์และกลไก จึงเป็นอีกทางเลือกหนึ่งในการทีจ่ะช่วยพัฒนา 

และต่อยอดองค์ความรู้เพื่อผลในอนาคต หากเราจะมุ่งพัฒนาประเทศสู่ ‘เศรษฐกิจฐานความรู้  “เดก็,

เยาวชนและนักศึกษา” จะกลายเป็น key word ที่ส าคญัที่สุด จึงเกิดโครงการนี้ขึ้น เพื่อเป็นศนูย์
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บัณฑิต (สถาปตัยกรรมภายใน) ภาควิชาสถาปัตยกรรมภายใน คณะสถาปัตยกรรมศาสตร์ สถาบัน

เทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ปีการศึกษา 2558-2559 เพื่อเป็นข้อมูลเกี่ยวกับ

โครงการออกแบบภายในเสนอแนะศูนย์ส่งเสริมความสมัพันธ์ในครอบครวั 

การศึกษาและเสนอแนะโครงการนี้ จุดประสงค์เพ่ือน าเสนอแนวทางในการพัฒนาเก่ียวกับ

เรื่องหุ่นยนต์ของไทยให้เกิดการกระตุ้นและพัฒนา ต่อยอดโครงการหุ่นยนต์ของไทยให้ก้าวไกล

ทัดเทียมนานาประเทศ และยกระดับคุณภาพของทั้งชีวิตคนทั่วไป เป็นที่ค้นคว้าและวจิัยของ

นักวิจัยไทย ผู้ประกอบการก็สามารถหาหุ่นยนต์ที่เหมาะสมไปใช้ในกิจการของตนเองได้ แถมยัง

ยกระดับให้สู่ระดับสากล  
วิทยานิพนธ์ฉบับนี้ใช้เวลาในการจัดท าตอ่เนื่องต้ังแต่ ปีการศึกษา 2558-2559 ข้อมูลที่ศึกษา

และเก็บรวบรวมมาจึงเป็นข้อมูลที่ใช้อยู่ในช่วงปัจจุบัน ซึ่งภายหลังอาจจะมีข้อมูลบางอย่างได้รับการ

ปรับปรุงและแก้ไขหลังจากทีไ่ด้ท าการศึกษาและเก็บรวบรวมไปแล้ว ดังนั้นทางผู้จัดท าจึงขออภัยมา ณ 

ที่นี้ด้วย และขา้พเจ้าหวังเป็นอย่างยิ่งว่าวิทยานิพนธ์ฉบับนี้สามารถท าประโยชน์ให้กับการศึกษาด้านนี้

ต่อไป 
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วิทยานิพนธ์ฉบับนี้ส าเร็จไปด้วยดีจากความช่วยเหลือของหลายคนไม่สามารถส าเร็จได้ด้วยตัว
คนเดียว ต้องขอบคุณพ่อและแม่ ญาติพ่ีน้องที่คอยสนับสนนุ 

ขอบคุณ ผศ.นพปฎล สุวัจนานนท์ อาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ และอาจารย์ที่ปรึกษาใน
กลุ่มตรวจทุกๆท่านเลยครับ ที่คอยแนะน าให้ค าปรึกษา ท าให้ความต้ังใจของผมเป็นจริงขึ้นมาได้ 
ขอบคุณมากๆครับ อ.โต๊ะ อ.ดาว อ.น้อย อ.แต้ว อาจารย์ตรวจจูรี่ทุกท่านด้วยครับ  

ขอบคุณ ผอ.กองแผนงานมหาวิทยาลัยธรรมสาสตร์ศูนย์รงัสิต ที่เอื้อเฟื้อในการขอข้อมลูมาใช้
ในการท าวิทยานิพนธ์ 

ขอบคุณสายรหัส 15 24 77 ทุกคนเลย ดีใจมากที่อยู่สายรหัสนี้พี่ๆน้องๆ ไม่ได้สายรหสันี้ ไม่
จบห้าปีแน่นอนขอบคุณ เพื่อนๆชาวบูท อยู่ท างานกับเพ่ือนสนุกสุดๆ เป็นที่ปรึกษาที่ผอ่น
คลาย มีความสุขมากๆที่ได้ผา่น 

ช่วงเวลานี้ไปด้วยกัน 
  ขอบคุณ น้องปู ที่คอยย้ านู่นนี่นั่น เตือนสติได้ดีมาก สุดๆในเวลาที่สับสน 
  ขอบคุณตัวเองที่อดทน มาจนถึงทุกวันนี้ ก้าวต่อไปจะท าให้ดีกว่านี้ รวมถึงอีกหลายๆคนที่อาจ
ไม่ได้กล่าวถึงขอบคุณมากครบั 

ฌานสิน กุลยะสอน 
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บทที่ 1 

บทน ำ 

 

1.1 ควำมเป็นมำของโครงกำร 

หุ่นยนต์คือเครื่องจักรกลชนิดหนึ่ง มีลักษณะโครงสร้างและรูปร่างแตกต่างกัน หุ่นยนต์ในแต่
ละประเภทจะมีหน้าที่การท างานในด้านต่าง ๆ ตามการควบคุมโดยตรงของมนุษย์ การควบคุมระบบ
ต่าง ๆ ในการสั่งงานระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์ สามารถท าได้โดยทางอ้อมและอัตโนมตัิ โดยทั่วไป
หุ่นยนต์ถูกสร้างขึ้นเพื่อส าหรับงานที่มีความยากล าบาก 

ปัจจุบันความก้าวหน้าทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  ท าให้มีการพัฒนาคิดค้นสิ่ง
อ านวยความสะดวกสบายต่อการด ารงชีวิตและต่อด้านอุตสาหกรรมจากหุน่ยนต์มากมาย  และ
เนื่องจากค่าแรงในปัจจุบันแพงขึ้นเรื่อยๆ จะเป็นตัวเร่งที่ส าคัญใหแ้นวโน้มอุตสาหกรรมกบัหุ่นยนต์มี
มากขึ้น เพื่อรองรับกับค่าแรงที่เพิ่ม และแรงงานหายากมากขึ้น 

“อุตสาหกรรมหุ่นยนต์ไทยเกิดได้(จริงหรือ)?” 

หลายๆคนรวมทั้งผมเองก็เคยสงสัยว่า ท าไมนักเรียน นักศกึษาของไทย ได้ไปประกวดแข่งขัน
หุ่นยนต์ในต่างประเทศได้แชมป์มาแล้วก็หลายครั้ง แต่ท าไมจึงน ามาต่อยอดไปใช้ในเชิงพาณิชย์ไม่ได้
สักที  เพราะเราขาด research & develop จึงท าให้อุตสาหกรรมหุ่นยนต์ไทยยังเกิดไม่ได้ในเชิง
พาณิชย์อย่างกว้างขวาง  

ประเทศไทยยงัมีสถานที่ส่งเสริม พัฒนา วจิัย และค้นคว้าเทคโนโลยี อยูไ่ม่มาก และเหตุ
ผลต่างๆ ท าใหค้วามก้าวหน้าทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยียังน้อย ต้องการสถานที่พัฒนาและ
วิจัยศนูย์การเรียนรู้ ศูนย์การเรียนรู้หุ่นยนต์และกลไก จึงเป็นอีกทางเลือกหนึ่งในการทีจ่ะช่วยพัฒนา 
และต่อยอดองค์ความรู้เพื่อผลในอนาคต ทีท่ าให้ประเทศของเราเจริญรุ่งเรืองอย่างยั่งยืน หากเราจะมุ่ง
พัฒนาประเทศสู่ ‘เศรษฐกิจฐานความรู้  “เด็ก,เยาวชนและนักศึกษา” จะกลายเป็น key word ที่
ส าคัญที่สุด จึงเกิดโครงการนี้ขึ้น เพื่อเป็นศูนย์ส่งเสริม ค้นคว้า และพัฒนา เทคโนโลยีหนุยนต์ในไทยให้
กว้างไกลมากขึน้ 

สถานที่ตั้งของโครงการนั้นจึงต้องการหน่วยงานที่มีความรู้ความสามารถและสามารถพฒันาต่อยอด
โครงการนี้และมีอาคารและเนื้อที่เอ้ืออ านวย จึงเลือกมหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ศูนย์รังสิตเป็นที่ต้ังของ
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โครงการ สืบเนื่องจากเทคโนโลยีหุ่นยนต์เกี่ยวข้องกับคณะวิศวกรรมศาสตร์และคณะวิศวกรรมศาสตร์
ของธรรมศาสตร์มีความรู้ความสามารถจากผลงานด้านวิศวกรรมสิ่งประดิษฐ์อยู่มาก 
จึงให้หน่วยงานหลักที่ดูแล เป็นของมหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์และคณะวิศวกรรมศาสตร์ สาขา
วิศวกรรมเครื่องกล เป็นผู้ดูแลและพัฒนาต่อไป 

1.2 เหตุผลในกำรเลือกโครงกำรเสนอแนะ 

ศาสตราจารย์ ดร.ยงยุทธ ยุทธวงศ์ เปิดเผยว่า เมื่อวันที่ 15 มกราคม 2551 ที่ประชุม
คณะรัฐมนตรใีห้ความเห็นชอบเรื่องยุทธศาสตร์การพัฒนาหุ่นยนต์และ ระบบอัตโนมัติ ส าหรับ
ระยะเวลา 5 ปี (2551-2555) ซึ่งเป็นเทคโนโลยีที่นับวันจะทวีบทบาทและความส าคัญมากขึ้นทั่ว โลก 
และประเทศไทยมีบุคลากร และเยาวชนที่มีศักยภาพสูงอยู่จ านวนมาก จึงควรส่งเสริมให้มีการพัฒนา
ศักยภาพงานวิจัยพัฒนาในด้านดังกล่าวให้เหมาะสม กับความต้องการของประเทศ ในภาคการผลิต
และบริการต่างๆ อาทิ หุ่นยนต์อุตสาหกรรม หุ่นยนต์ใช้ในการทหาร หุน่ยนต์ใช้ในการแพทย์ หุ่นยนต์
เพื่อการส ารวจและการศึกษาอื่นๆ รวมทั้งหุน่ยนต์เพื่อความบันเทิง เป็นต้น นอกจากนี้ ควรพัฒนาให้มี
ความสามารถทางการแข่งขันทางด้านการวิจัยพัฒนา และประยุกต์ใช้วิทยาการหุ่นยนต์และระบบ
อัตโนมัติกับนานาประเทศ 

ปัจจุบันประเทศไทยมีหุ่นยนต์อุตสาหกรรม (แขนกล) ที่ใชใ้นอุตสาหกรรมรถยนต์และ
อิเลก็ทรอนิกส-์ฮาร์ดดิสก์ ประมาณ 3,000–4,000 ตัว ซึ่งทั้งหมดน าเข้าจากต่างประเทศ 

 

รูปที่ 1.1  มูลค่าการน าเข้าหุ่นยนต์ส าหรับใช้งานในอุตสาหกรรมไทย 

จากประเด็นน้ีจึงเล็งเห็นว่า ควรมีสถานที่เพื่อรองรับส าหรับการค้นคว้าและพัฒนา เทคโนโลยีในไทย
ให้กว้างขวางมากขึ้น ยังส่งเสริมให้เด็กรุ่นใหม่ที่มีความชอบได้มีที่ๆใช้พฒันาประสบการณ์พ้ืนฐาน ท า
ความเข้าใจรู้จักหุ่นยนต์ต้ังแต่กระบวนการคิดค้นและทดลองไปจนถึงหุ่นยนต์ที่ใช้งานจริงรวมถึงใช้
เวลาว่างให้เป็นประโยชน์ และส่งเสริมการท่องเที่ยว 
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1.3 วัตถุประสงคข์องโครงกำร 

1. เพื่อเป็นแหล่งเรียนรู้  จุดศูนยร์วมและเป็นทีท่่องเที่ยวของเด็ก เยาวชน นักศึกษา จนถึง
ผู้ประกอบการที่สามารถเข้าถงึได้ง่าย 

2. เพื่อเป็นสถาบันวิจัย ค้นคว้า แลกเปลี่ยน ซื้อขาย เรื่องเทคโนโลยีหุ่นยนต์และกลไกต่างๆ ช่วย
ส่งเสริมเทคโนโลยีมาพัฒนาประเทศ 

3. เพื่อสร้างแรงบันดาลใจของคนรุ่นในอนาคตให้พัฒนาเทคโนโลยีประเทศแต่ไม่หลงลืมความ
เป็นไทย 

1.4 กลุ่มเป้ำหมำย 

กลุ่มเป้ำหมำย ควำมต้องกำรกลุ่มเป้ำหมำย 

เป้าหมายหลัก 

1. เด็ก เยาวชน นักศึกษา 

 มีความสนใจในเรื่องเทคโนโลยี หุ่นยนต์และกลไก 

 อยากมีความรู้เรื่องหุ่นยนต์ การประกอบหุ่นยนต ์

 อยากสร้างผลงานหุ่นยนต์ที่ตนเองชอบ  

 ดูหุ่นยนต์ที่ทันสมัยและได้ลองจับต้องผลงานจริง 

เป้าหมายหลัก 

2. นายทุนและผูป้ระกอบการ 

 ซื้อขายหุ่นยนต์ที่สามารถน ามาใช้งานได้จริง 

 ดูการสาธิตหุ่นยนต์ที่สนใจ 

 ต้องการเทคโนโลยีไปใช้งานจริง 

เป้าหมายหลัก 

3. นักวิจัยและทดลองหุ่นยนต ์

 แลกเปลี่ยนข้อมูลความรู้หุ่นยนต ์

 แข่งขันหุ่นยนต์เพ่ือพัฒนาต่อไป 

เป้าหมายรอง 

4. ครอบครัว 

 สร้างความสัมพันธ์ในครอบครัว 

 ใช้เวลาท ากิจกรรมร่วมกัน 

เป้าหมายรอง 

5. บุคคลทั่วไปทีส่นใจ 

 ได้รับความรู้ตั้งแต่ต้น และสนใจสร้างสรรคค์วามคิด 

 ใช้เวลาว่างให้เกิดประโยชน์ 
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1.5 ภำพลักษณ์ 

     1) สถานทีใ่ห้ความรู้คู่ความสนุกสนานด้วยเทคโนโลยแีบบไม่น่าเบื่อ 
     2) สถานทีพ่ัฒนาเทคโนโลยหีุ่นยนต์ที่ทันสมัย ล้ ายุค ยกระดับ หุ่นยนต์ ของประเทศ  
     3) สถานทีพ่บปะ พูดคุย แลกเปลี่ยน จนถึง ประชุม สัมมนา ที่น่าเช่ือถือและทันสมัย 

1.6 กำรเลือกที่ตั้งของโครงกำร 

ต้องการเป็นอาคารให้ความรูส้ าหรับเด็กและเยาวชน โดยเลือกมาทั้งในกรุงเทพ และปรมิณฑล ที่
มีจ านวนผู้คนประชากร อาศัยอยู่จ านวนมาก เน้นการให้ความรู้และ เป็นแหล่งท ากิจกรรมส าหรับ
ครอบครัวได้ เดินทางสะดวก กลุ่มเป้าหมายหลักมีมากในอาณาเขต จึงได้เลือกพิจารณาที่ตั้งโครงการ 
คือ ศูนย์การเรยีนรูอ้ยู่ในบริเวณติดกับอาคารหอสมุดป๋วย อ๊ึงภากรณ์ มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ ศูนย์
รังสิต ปทุมธานี 

1.6.1 ลักษณะพึงประสงค์ของที่ตั้ง 

1) มีขนาดและสัดส่วนเหมาะสมกับที่ตั้งโครงการและรองรับการขยายตัวของโครงการในอนาคต 

2) มีการทิ้งระยะจากความวุ่นวายของมลพิษทางเสียง และการสัญจรของเส้นทางรถยนต์รถ
โดยสารต่างๆ เพื่อไม่ให้มีสิ่งเร้าจากภายนอกอาคาร 

3) บริเวณโดยรอบทมีที่ตั้งที่บรรยากาศร่มรื่น เงียบสงบ เพื่อให้เหมาะกับการเรียนรู้และท า
กิจกรรมของโครงการ 

4) ที่ตั้งโครงการมองเห็นได้ชัด เหมาะการสร้าง landmark หน้าโครงการ และเป็นลักษณะเช้ือ
เชิญเข้าไปในโครงการ เพื่อเกิดความประทับใจ 

5) ใกล้แหล่ง กลุ่มเป้าหมาย ทีต่้องการ เพื่อง่ายต้องการเข้ามาของลุ่มเป้าหมาย 

1.6.2 กำรวเิครำะห์ที่ตัง้ของโครงกำร 

ขอบเขตพื้นทีต่ั้ง  : บริเวณด้านข้างหอสมุดป๋วย อึ๊งภากรณ์ 

ลักษณะที่ตั้งโครงกำร : ด้านข้างหอสมุดที่เป็นส่วนกลุ่มอาคารการศึกษาห้องสมุด ห่าง
จากคณะ  วิศวกรรมศาสตร์ เพียง 300 เมตรง่ายต่อการดูแลและ
ใช้งาน มีบรรยากาศ  ที่ร่มรื่น เงียบสงบ อยู่ตรงเกือบศูนย์กลาง
ของมหาวิทยาลัย จึงเห็นแล  สังเกตได้ง่าย     

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ขนำดพื้นที ่  : ประมาณ 5,400 ตารางเมตร 

อำณำเขต : ทิศเหนือ สวนแนวต้นไม้และหอสมุด 
  ทิศใต ้  อาคารพิพิธภัณฑ์ธรรมศาสตร์เฉลิมพระเกยีรต ิ
ทิศตะวันออก พื้นที่ว่าง 
ทิศตะวันตก หอสมุดป๋วย อึ๊งภากรณ์ 

เข้ำถึงโครงกำรโดย  : รถโดยสารประจ าทาง 

    รถโดยสารประจ าทาง สาย 29 มธ . ศูนย์รังสิต-หัวล าโพง 
    รถโดยสารประจ าทาง สาย 39 มธ . มธ . ศูนย์รังสิต-สนามหลวง 
    รถโดยสารประจ าทาง สายปอ. 29 มธ . ศูนยร์ังสิต-หัวล าโพง 
    รถโดยสารประจ าทาง สายปอ. 510 มธ . ตลาดไท-อนุสาวรีย์ ฯ 
    รถโดยสารประจ าทาง สายปอ. 39 ตลาดไท-สนามหลวง 

    รถตู้โดยสาร 

    รถตู้โดยสารร่วม ขสมก.สาย ต.85 (อนุสาวรีย์ชัยสมรภูมิ) 
    รถตู้โดยสารปรับอากาศรถไฟฟ้า (สถานีหมอชิต) 
    รถตู้โดยสารปรับอากาศท่าพระจันทร–์ศูนย์รังสิต 
    รถตู้โดยสารปรับอากาศฟิวเจอร์ปาร์ค – ธรรมศาสตร ์

    รถยนต์ส่วนบุคคล- รถยนต์รับจ้างส่วนบุคคล 

    ทางยกระดับดอนเมือง – โทลเวย ์
    ทางด่วนแจ้งวัฒนะ - ม.ธรรมศาสตร ์
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1.6.3 สภำพแวดล้อมของทีต่ั้งโครงกำร 

 

รูปที1่.2 มุมมองกว้างของบริเวณsite และตัวอาคารถนนปรีดีพนมยงค์ 

 

รูปที1่.3 มุมมองจากถนนด้านหน้า 

 

รูปที1่.4 มุมมองจากลาดจอดรถ 

 

รูปที1่.5 ทิศเหนือ สวนแนวต้นไม้และหอสมุด 

 

รูปที1่.6 ทิศใต้ อาคารพิพิธภัณฑ์ธรรมศาสตร์เฉลิมพระเกียรติ 

 

รูปที1่.7 ทิศตะวันออก พื้นที่ว่างและลานจอดรถ 

 

รูปที1่.8 ทิศตะวันตก หอสมุดป๋วย อึ๊งภากรณ์ 
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1.7 ลักษณะของอำคำร 

1.7.1 ลักษณะพึงประสงค์ของอำคำร ศูนย์กำรเรียนรู้กรมหลวงนรำธิวำสรำชนครินทร์   
(Krom Luang Naradhiwas Rajanagarinda Learning Centre)  

1. ลักษณะโครงสร้างอาคาร  : เป็นอาคารที่ใช้วัสดุสมัยใหม่ เช่น คอนกรีต เหล็ก รูปแบบ                 
                                          ภายนอก ดูเรียบง่าย มีลักษณะดูเป็นโรงงานหรือโกดัง 

2. ลักษณะพิเศษของพ้ืนที ่  : ต้องการพื้นที่เป็นลานส าหรับจัดกิจกรรมแข่งขัน รองรับ 
                                          ได ้และมีพ้ืนที่โดยรอบนั่งพักหรือสนทนาได ้

3. การเข้าถึงอาคาร   : มีทางเข้าหลักที่เน้นให้ความรู้สึกส่งเสริมน่าเข้าหา 
                                          มีทางเข้ารอง และสามารถควบคุมพื้นที่ให้บริการอยา่ง         
                                          ทั่วถึง 

4. มุมมองภาพลักษณ์  : ภาพลักษณ์ความทันสมัยและเรียบง่ายเหมาะการเรียนรู้ 
                                          รูส้ึกเปดิรับกับกลุ่มผู้ใช้ที่หลากหลาย 

 

1.7.2 กำรวเิครำะห์ของอำคำร 

พื้นที่อำคำรโดยประมำณ  ประมาณ 15,300 ตารางเมตร 

ที่ตั้ง มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ ศนูย์รังสิต 99 หมู่ 18 ถนน
พหลโยธิน ต าบลคลองหนึ่ง อ าเภอคลอง 
หลวง จังหวัดปทุมธานี 12120 อยูใ่นบริเวณติดกับอาคาร
หอสมุดป๋วย อึ๊งภากรณ์  

สภำพแวดล้อมภำยนอกอำคำร เป็นอาคารสมัยใหม่ ใช้วัสดุทีเ่ป็นสมัยใหม ่เป็น เหล็ก 
คอนกรีต กระจก เป็นอาคารมี รูปทรงเรียบง่ายเน้นการ
ตกแต่ง facade จุดเด่นคือ เน้นความเรียบง่าย เป็น

อารมณ์ industrial 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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1.7.3 สภำพแวดล้อมของอำคำร 

 

รูปที1่.9 รูปอาคารด้านข้าง 1 

 

รูปที1่.10 รูปอาคารด้านข้าง 2 

 

รูปที1่.11 รูปอาคารด้านข้าง 3 

 

รูปที1่.12 ทางเข้าหลักทางทิศตะวันออก 

 

รูปที1่.13 แผง façade ของอาคาร 

 

รูปที1่.14 ภาพลักษณะอาคารโดยภาพรวม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที1่.15 พื้นที่ด้านหลังอาคาร 

 

รูปที1่.16 ทางเข้ารองเชื่อมต่อหอสมุดป๋วย 

1.8 องค์ประกอบของโครงกำร 

วัตถุประสงค์โครงกำร กิจกรรม องค์ประกอบโครงกำร 
1. เพื่อเป็นแหล่งเรียนรู้  

จุดศูนย์รวมและเป็น

ที่ท่องเที่ยวของเด็ก 

เยาวชน นักศึกษา 

จนถึงผู้ประกอบการ

ที่สามารถเข้าถงึได้

ง่าย 

 

- แสดงผลงานการออกแบบ

หุ่นยนต์ที่มีคุณภาพ 

- ทดลองประกอบหุ่นยนต์อย่าง

ง่าย 

- ศึกษาประวัติหุ่นยนต์ในไทย 

- เรียนรู้องค์ประกอบเทคโนโลยี

หุ่นยนต์ 

- กิจกรรมส่งเสรมิการท่องเที่ยว

ส าหรับครอบครัว 

- รับชมข้อมูลหรอืงานวิจัย

หุ่นยนต์ 

- นิทรรศการชั่วคราว 

- นิทรรศการถาวร 

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนต์และ

กลไก/สนามแข่ง

หุ่นยนต์ 

- ห้องค้นคว้าเทคโนโลย ี

2. เพื่อเป็นสถาบันวิจัย 

ค้นคว้า แลกเปลี่ยน 

ซื้อขาย เรื่อง

เทคโนโลยีหุ่นยนต์

- ค้นคว้าและพัฒนาแบบ

หุ่นยนต์ต่างๆ 

- ทดลองใช้งานหุ่นยนต์และ

แสดงให้ประชาชนที่

- ห้องคนคว้าและวิจัย

ออกแบบ 

- คลังเก็บของหุ่นยนต์

ต้นแบบวัสดุและ
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



10 
 

และกลไกต่างๆ ช่วย

ส่งเสริมเทคโนโลยีมา

พัฒนาประเทศ 

 

นิทรรศการได้เห็นด้วย 

- ประชุมงานหรือตกลงซื้อขาย

นวัตกรรม 

- หารายได้จากการซื้อขาย

นวัตกรรม 

 

อุปกรณ ์

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนต์และ

กลไก/ Robot arena 

- ห้องประชุมและ

สัมมนา 

- innovation room 

ซื้อขายหุ่นยนต ์

3. เพื่อสร้างแรงบันดาล

ใจของคนรุ่นใน

อนาคตให้พัฒนา

เทคโนโลยีประเทศแต่

ไม่หลงลืมความเป็น

ไทย 

- แสดงผลงานการออกแบบ

หุ่นยนต์ที่มีคุณภาพ 

- แสดงหุ่นยนต์ฝีมือคนไทย 

- มีการน าผู้สนใจไปดูงานยัง

ส่วนต่างๆในส่วนวิจัย 

- แข่งขันหุ่นยนต์ระดับ

นานาชาติ 

- นิทรรศการชั่วคราว 

- นิทรรศการถาวร 

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนต์และ

กลไก/สนามแข่ง

หุ่นยนต์ 

- ห้องสมุดเทคโนโลย ี

- Robot arena 

  
Scope of work โครงกำรพื้นที่ทั้งหมด 4,040 ตารางเมตร 
 1. ส่วนสาธารณะ เป็นพื้นที่บริการที่ประกอบด้วยส่วนต้อนรับ ลานกิจกรรม พื้นที่ทั้งหมด 215 ตาราง
เมตร รองรับสูงสุด 120 คน 

1.1 โถงทางเข้า 
1.2 ส่วนประชาสัมพันธ์และลงทะเบียน 
1.3 ส่วนพักคอย 

2. ส่วนส่งเสริมการศึกษา ส่วนที่ให้การส่งเสริมด้านการศกึษาประกอบด้วยห้องสมุดและห้องจัด
นิทรรศการ พื้นที่ทั้งหมด 750 ตารางเมตร รองรับสูงสุด  120 คน  

2.1 ห้องจัดนิทรรศการ ( Exhibition room) เพื่อส่งเสริมความรู้เข้าใจเทคโนโลยีหุ่นยนต์และ
กลไกมีทั้งนิทรรศการถาวรและช่ัวคราว 

2.2 ห้องสมุดเทคโนโลย ี
3.ส่วนทดลอง วิจัย และค้นคว้า หุ่นยนต์และกลไก พื้นที่ทัง้หมด 1,985 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 75
คน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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3.1 ห้องทดลอง ค้นคว้า เก็บข้อมูล และประกอบหุ่นยนต์ 
3.2 ลานทดลองหุ่นยนต์และกลไก แสดงผลงาน 
3.3 ห้องประชุมงานและออกแบบวางแผน 
3.4 สนามรองรับการแข่งขันหุ่นยนต์ 

4.ส่วนบริการ สัมมนาและรับรอง พื้นที่ทั้งหมด 770 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 200 คน 
 4.1 ห้องสัมมนา,ห้องประชุม โชวืนวัตกรรม และส่วนเตรียมอาหารว่างและเครื่องดื่ม 

4.2 โรงอาหาร 
5. ส านักงาน พื้นที่ทั้งหมด 320.24 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 45 คน 

5.1 ส านักงานส่วนบริหาร 
5.2 ส านักงานส่วนวิจัยและทดลอง 
5.3 ส านักงานส่วนประชาสัมพันธ์ 
5.4 ส านักงานฝ่ายทะเบียน 
5.5 ส านักงานฝ่ายอาคาร 
5.6 ส านักงานฝ่ายรักษาความปลอดภัย 
5.7 ฝ่ายบริการ 

6.จอดรถ พื้นที่ทั้งหมด 1,560 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 120 คัน พื้นที/่หน่วย = 13 

1.9ขอบเขตของโครงกำร 

องค์ประกอบ ขอบข่ำย ขอบเขต 

1. ส่วนบริกำร   

1.1 ส่วนบริกำรสำธำรณะ   

-ส่วนประชาสัมพันธ ์     

-ส่วนโถงทางเข้าออก     

-ห้องน้ าและโทรศัพท์สาธารณะ     

-ส่วนบริการร้านอาหารและเครื่องดื่ม     

-ส่วนที่จอดรถ    

-ส่วนพักคอย     

-ลานที่ปรับเปลี่ยนพื้นที่เป็นสนามประลอง    

1.2ส่วนบริกำรอำคำร   

-ส่วนรักษาและบ ารุงอาคารสถานที่    

-ส่วนดูแลและบ ารุงงานระบบ    

-ส่วนรักษาความปลอดภัย    
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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-ส่วนซ่อมบ ารงุ    

-ส่วนคลังศุนยก์ารเรียนรู้และรักษาอุปกรณ ์    

2.ส่วนส่งเสริมกำรศึกษำ   

2.1ส่วนห้องสมุดเทคโนโลย ี   

-ส่วนห้องสมุด ebook     

-ส่วนอินเตอร์เน็ทไร้สายสืบคน้ข้อมูล     

-ส่วนส านักงานห้องสมุด     

-ส่วนรับฝากของ     

2.2ส่วนจัดนิทรรศกำร   

-โถงทางเข้าส่วนนิทรรศการ     

-นิทรรศการชั่วคราว     

-นิทรรศการถาวร     

-ส่วนพักคอย     

3.ส่วนทดลอง วิจัย และค้นคว้ำ หุ่นยนต์และกลไก   

-ส่วนทดลอง ค้นคว้า เก็บข้อมูล และประกอบหุ่นยนต์     

-ลานพื้นที่ทดลองหุ่นยนต ์     

-ลานพื้นที่ robot arena     

-ส่วนโปรแกรมซอฟท์แวร์,ประชุมงานและวางแผน     

4.สัมมนำและรับรอง   

-ส่วนเตรียมเครื่องดื่มและอาหารว่าง    

-ห้องสัมนา     

-ห้องควบคุมและอุปกรณ ์    

5.ส่วนส ำนักงำน   

-ส่วนส านักงานด าเนินการตามแผนก    

-ส่วนส านักงานฝ่ายบริหาร    

-ส่วนส านักงานฝ่ายธุรการ    

-ส่วนส านักงานฝ่ายการเงินและการบัญช ี    

-ส่วนส านักงาฝ่ายประสานงาน    

-ส่วนส านักงานฝ่ายประชาสัมพันธ ์    

-ส่วนส านักงานฝ่ายการวิจัยและวางแผน    

-ส่วนห้องรับรองผู้มาติดต่อ    

-ส่วนพักคอย    

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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1.10 ผลที่คำดว่ำจะได้รับ 

1. มีส่วนในการชว่ยพัฒนาและต่อยอดองค์ความรู้เทคโนโลยเีพื่อในการพัฒนาระบบเทคโนโลยี
ต่างๆ และส่งผลดีต่อประเทศต่อไป 

2. สร้างแรงบันดาลใจใหค้นรุ่นใหม่มีความรู้ความสนใจอยากที่จะพัฒนาเทคโนโลยีต่อไป 
3. เป็นแหล่งท่องเที่ยวที่ได้ความรู้และความตืน่ตาตื่นใจในด้านเทคโนโลยี 
4. น าเทคโนโลยีไปใช้ต่อยอดเพื่อความเป็นอยู่ที่ดีขึ้นของคนไทย 
5. ครอบครัวที่มาสามารถกระชับความสัมพันธ์เข้าใจกันมากขึ้น 
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บทที่ 2 

ข้อมูลทั่วไป และข้อมูลสนับสนุนโครงกำร 

2.1 ข้อมูลพืน้ฐำน 

2.1.1 ข้อมูลพื้นฐำนเกี่ยวกับศูนย์กำรเรียนรู ้

ศูนย์การเรียนรู้ หมายถึง การจัดพื้นที่การเรียนทางกายภาพเพ่ือให้ผู้เรียนสามารถ
ควบคุมการเรียนด้วยตนเองเป็นรายบุคคลหรือผู้เรียนในกลุ่มเล็ก มีสื่อการเรียนในรูปแบบสื่อ
ประสม  ช่วยในการเรียนรู้โดยมีครูผู้สอนคอยแนะน า  ลักษณะของศูนย์การเรียนรู้มีพื้นฐาน
จากแนวคิดการศึกษาระบบเปิดในช่วงทศวรรษ 1960s ถึง 1970s โดยการจัดพ้ืนฐานการ
เรียนให้ผู้เรียนมีโอกาสควบคุมการเรียน เพิ่มขึ้น เพื่อส่งเสริมการท ากิจกรรมด้วยตนเองหรือ
โดยกลุ่ม จะจัดโดยแบ่งกลุ่ม ตามที่ได้รับมอบหมาย การจัดพื้นที่นี้สามารถจัดภายในห้องเรียน
ในห้องปฏิบัติการ จะจัดโดยแบ่งออกเป็น 4-6 ศูนย์ ภายในห้องหรือศูนย์เดียวกลางห้องหรือ
มุมใดมุมหนึ่งของห้องหรือแม้แต่ระเบียบทางเดินก็ท าได้แต่ต้องสามารถก าจัดเสียงรบกวนต่าง 
ๆ ได้ หรือจัดไว้ในห้องสมุด  แต่ละศูนย์จะจดัในลักษณะเปน็โต๊ะ 1 ตัว และมีเก้าอ้ีอยู่โดยรอบ
เพื่อให้ผู้เรียนได้มีโอกาสเรียน อภิปราย วิจัย แก้ปัญหา หรือทดลองร่วมกัน หรืออาจจัดโต๊ะ
คอมพิวเตอร์ที่ต่อเป็น เครือข่ายหรือในลักษณะที่สามารถท ากิจกรรมคนเดียวหรือเป็นกลุ่ม
เล็กได ้นอกจากนี้ยังจัดในลักษณะเป็นคูหาเพ่ือก าจัดเสียงรบกวนในขณะเรียนหรือท า
กิจกรรมจากศนูย์ใกล้เคียง หรือเสียงรบกวนอื่น ที่จะท าให้เสียสมาธิในการเรียน คูหายังแบ่ง
ได้เป็น 2   ประเภท คือ คูหาแห้ง (Dry Carrel) และ คูหาเปียก (Wet Carrel) คูหาแหง้จะ
ประกอบด้วยสื่อการเรียนที่ไม่มีวัสดุอุปกรณ์อิเลกทรอนิกส ์ส่วนคูหาเปียกจะประกอบด้วยสื่อ
การเรียนที่เป็นวัสดุอุปกรณ์อิเลกทรอนิกส ์ เช่น  เทปเสียง ทีวีมอนิเตอร์ เครื่องเล่นแถบวีดี
ทัศน์ เครื่องคอมพิวเตอร์ เป็นต้น สื่อการเรียนที่ประจ าในแต่ละศูนย์จะอยู่ในรูปแบบสื่อ
ประสมที่แยกตามกิจกรรม หรือเป็นชุดการเรียนก็ได้ 
       ในการเรียนที่แต่ละศูนย์แยกตามกิจกรรมการเรียนออกจากกัน ผู้เรียนที่แบ่งออกเป็น
กลุ่ม ๆ แตล่ะกลุ่มต้องเรียนให้ครบทุกศูนย์ ส่วนศูนย์การเรียนรู้ที่จัดทุกกจิกรรมไว้ในศนูย์
เดียว แต่ละกลุ่มต้องเปลี่ยนกันเข้าไปเรียน 

 
ข้อดีของศูนย์การเรียนรู ้
       1. เรียนตามอัตราการเรียนรู้ของผู้เรียนแต่ละคนหรอืภายในกลุ่ม (Self-Pacing) ศูนย์
การเรียนรู้ช่วยให้ผู้เรียนเรียนตามความต้องการความสามารถของแต่ละคนหรือผู้เรียนภายใน
กลุ่ม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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       2. เรียนรู้อย่างกระฉับกระเฉง (Active Learning) ศูนย์การเรียนรู้ช่วยให้ผู้เรียนได้มี
ส่วนร่วมในประสบการณ์การเรียน การตอบสนอง และใหผ้ลย้อนกลับทนัที 
       3. บทบาทของผู้สอน (Teacher Role) ศูนย์การเรียนรู้จะเปลี่ยนบทบาทของผู้สอนมา
เป็นผู้แนะน าและคอยช่วยเหลือการเรียนมากขึ้น 
       4. กระบวนการกลุ่ม (Group Process) ส่งเสริมการท างานเป็นกลุ่ม ภาวะเป็นผู้น า
ยอมรับฟังความคิดเห็นผู้อื่น มีปฏิสัมพันธ์ทางสังคม 
ข้อจ ำกัดของศูนย์กำรเรียนรู้  
        1. ต้นทุนมาก (Cost) การวางแผน การจัดสร้างศูนย์ การรวบรวมและการจัดวัสดุต้อง
ใช้เวลามาก รวมทั้งการซื้อวัสดุอุปกรณ์การออกแบบและพัฒนาสื่อการเรียนที่จะน ามาใช้ใน
ศูนย์ก็ต้องใช้เงินจ านวนมาก 
        2. การจัดการ (Management) ผู้สอนที่จัดการศูนย์การเรียนรู้ต้องมีการจัดระบบและ
การจัดการห้องเรียนที่ด ี

2.1.1.1 ประเภทของศูนย์กำรเรียนรู ้
1. ศูนย์การเรียนสามารถน าไปใช้กับทุกระดับการศึกษา ทุกรายวิชา 

2. ศูนย์ฝึกทักษะ (Skill Centers) ศูนย์นี้ใหผู้้เรียนได้ฝึกทกัษะเพ่ิมขึ้น โดยได้รับการ
สอนจากบทเรียนผ่านสื่อหรือวิธีการอื่นมาก่อน ทักษะพื้นฐานจะท าให้ฝึกและปฏิบัติ
ในศูนย์จนท าให้มีความช านาญด้วยตัวผู้เรียนเอง 

3. ศูนย์ความสนใจ (Interest Centers) เป็นศูนย์ที่สร้างขึน้มาเพ่ือกระตุ้นให้เกิด
ความสนใจใหม่ๆ และให้เกิดความคิดสร้างสรรค ์

4. ศูนย์สอนเสริม  (Remedial Centers) เป็นศูนย์ที่จะช่วยผู้เรียนที่ต้องการช่วย
เสริมความรู้หรอืทักษะที่ยังไม่เพียงพอจากการเรียนปกติ หรือแยกผู้เรียนที่ต้องการ
ความช่วยเหลือเป็นพิเศษ 

5. ศูนย์เพิ่มพูนความรู้ (Enrichment Centers) ศูนย์นี้จะกระตุ้นประสบการณ์การ
เรียนรู้เพ่ิมขึ้นหลังจากที่ผู้เรียน ได้เรียนหรือท ากิจกรรมบรรลุจุดประสงค์ที่ตั้งไว้แล้ว 
เช่น ผู้เรียนที่มีความสามารถสูงเรียนบทเรียนคณิตศาสตร์จบแล้ว แต่ยังมีเวลาให้ไป
เรียนในศูนย์นัน้ที่มีบทเรียนยากเพ่ิมขึ้น หรือมีกิจกรรมอื่นให้ท าเพิ่มความช านาญ 
หรืออาจจะเป็นศูนย์ที่มีคอมพิวเตอร์ที่มีเกมทางคณิตศาสตร์ 

6. ศูนย์ส ารอง (Reserved Centers) อาจจะมีศูนย์ส ารองไว้ในกรณีที่มีศนูย์แยก
กิจกรรม เมื่อผู้เรียนท ากิจกรรมในศูนย์ใดเสร็จแล้วจะเข้าไปท ากิจกรรมในศูนย์อื่น 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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แต่ศูนย์นั้นยังไม่ว่างเนื่องจากผู้เรียนในศูนยน์ั้นยังท ากิจกรรมไม่เสร็จ ก็ให้มารอใน
ศูนย์ส ารองนี้โดยมีกิจกรรม ที่สอดคล้องกับเรื่องที่ศึกษาเตรียมไว้อาจเป็นกิจกรรมใน
ลักษณะผ่อนคลาย ซึ่งจะท าให้ไม่ว่างในขณะ ที่รอหรือรบกวนผู้ที่ก าลังท ากิจกรรมใน
ศูนย์อื่น 

2.1.2 ข้อมูลพื้นฐำนเกี่ยวกับนิทรรศกำร 

นิทรรศการ( Exhibition )  
  งานนิทรรศการคือ การสร้างความสนใจให้เกิดขึ้นกับผู้ที่ผ่านไปมาให้ข้อมูล
เกี่ยวกับความรู้และความคิด เร้าให้เกิดความสนใจในเนื้อหา ซึ่งเสนอและกระตุ้นให้มีการ 
กระท าบางอย่าง เปิดโอกาสให้ผู้เข้าชมได้รับความรู้เพิ่มมากขึ้น  
คุณค่าของนิทรรศการ  
  1. นิทรรศการช่วยรวมสิ่งแสดงต่างๆมาไว้ในที่แห่งเดียว เช่น ป้ายนิเทศ รูปภาพ 
ของจริง ท าให้สะดวกในการศึกษาหาความรู้  
  2.นิทรรศการช่วยน าความคิดและข้อมูลทีก่ระจัดกระจาย อยู่ในที่ต่างๆมารวมเข้า
ด้วยกัน  
  3.นิทรรศการสามารถแสดงความคิดเห็นที่อยู่ในลักษณะนามธรรม ซึ่งเข้าใจยากให้
ออกมาในลักษณะของรูปธรรมที่เข้าใจได้ง่าย  
   4.นิทรรศการช่วยกระตุ้นความสนใจในสิ่งที่แปลกๆใหม่ๆซึ่งจะน าไปสูก่ารค้นคว้า
หาความรู้จากแหล่งวิทยาการอื่นๆทดลองน าไปปฏิบัติต่อไป  
 5.นิทรรศการชว่ยส่งเสริมการแสดงออกในลักษณะของการร่วมมือกันจัดแสดง
ระหว่างหน่วยงานต่างๆ  

 ความหมายและลักษณะทั่วไปของนิทรรศการ 
 นิทรรศการ (Exhibitions) ตรงกับภาษาอังกฤษว่า "Exhibitions" มีความหมาย
ใกล้เคียงกับค าว่า "Display" ซึ่งแปลว่า "การจัดแสดง"ความหมายของนิทรรศการ มีนัก
เทคโนโลยีการศึกษาหลายท่านได้ให้ความหมายของนิทรรศการในแง่มุมต่างๆดังนี้ 
  เปรื่องกุมุท (2526) ได้ให้ความหมายของนิทรรศการว่าเป็นเครื่องมือสื่อสารที่มี
บทบาทและอทิธิพลมากขึ้นทุกขณะ ทั้งในด้าน การศึกษาวิทยาศาสตร์ แพทย์ ธุรกิจ สังคม 
การเมือง การอุตสาหกรรม และอื่น ๆนอกจากนี้ยังให้ความหมายในทัศนะของผู้จัดว่าเป็นวิธี
อันทรงประสิทธิภาพในการกระตุ้นให้ผู้คนสนใจในวัตถุ และแนวความคิด ความอ่านเป็นวิธีที่
สามารถเข้าถึงประชาชนได้ ในเมื่อวิธีการ อย่างอื่นไม่สามารถท าได้ทั้งน้ีเพราะเสน่ห์อันเกิด
จากผลงานการรวบรวมสรรพสิ่งทั้งหลาย การคัดเลือกการจัดแสดงที่ดี และได้ใหค้วามหมาย
ของนิทรรศการในทัศนะของผู้ชมหรือประชาชนว่านิทรรศการ หมายถึง โอกาสของ 
ความเห็นความช่ืนชมและการเรียนรู้บางอย่างเกินปกติวิสัยที่จะได้มีโอกาสเช่นนั้นเสน่ห์ของเอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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นิทรรศการอยูท่ี่ความพิเศษ หรือโอกาสที่หายาก หรือหาชมได้เป็นบางครั้งบางคราวเท่านั้น 
 ธีรศักด์ิ อัครบวร (2537) ได้ให้ความหมายของนิทรรศการว่า นิทรรศการ หมายถึง
การวางแผนการถ่ายทอดความรู้ โดยใช้โสตทัศนวัสดุ เครื่องมือโสตทัศนศึกษา และกิจกรรม
โสตทัศนศึกษา (A.V. Activities) อย่างใดอย่างหนึ่ง หรือผสมผสานกัน อย่างมีระบบ เพ่ือให้
ผู้ชมได้รับความรู้ ความเข้าใจ ตลอดจนมุ่งชักจูงความคิดความสนใจ ใหเ้ป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ทีผู่้จัด ได้ก าหนดไว้ 
 Edgar Del (1969) ได้กล่าวถึงนิทรรศการว่า นิทรรศการเป็นสื่อการเรียนการสอนที่
ให้ประสบการณ์รูปธรรมขั้นที่ 6 ของกรวย ประสบการณ ์(Cone of Experience) ทั้งนี้
จะต้องเป็นนิทรรศการที่จัดแสดงอย่างมีความหมาย อาจจัดเป็นชุดของรูปถ่าย หรือรปูถ่าย 
ผสมผสานกับแผนภูมิ และภาพโฆษณา บางครั้งอาจจะมีการสาธิตหรือฉายภาพยนตร์
ประกอบ แต่อย่างไรก็ตาม ทุก นิทรรศการมีลักษณะอย่างหนึ่งที่เหมือนกันคือ นิทรรศการ
เป็นการขมวดความรู้ความสนใจของผู้อื่นให้มุ่งไปยังวัสดุอุปกรณ์โดยการควบคุมเง่ือนไข 
 จากความหมายต่างๆ สรุปได้ว่านิทรรศการ คือ รูปแบบหรอืวิธีการถ่ายทอดความรู้ 
โดยน าเอาวัสดุอุปกรณ์หรือสื่อมาผสมผสานกันและน าเสนออย่างเป็นระบบ เช่น  ภาพ  ของ
จริง หุ่นจ าลอง เอกสาร ค าแนะน า  สไลด์  วิดีทัศน์  คอมพิวเตอร์  ฯลฯ  เพื่อกระตุ้นความ
สนใจและท าให้ผู้ดูเกิดความ เข้าใจในเนื้อหาของนิทรรศการได้รวดเร็วขึ้น  อาจกล่าวได้ว่า
เป็นการเรียนรู้ที่ใกล้เคียงกับประสบการณ์ตรง  โดยผู้ชมสามารถรับรู้ได้จากประสาทสัมผัสทั้ง
ห้า 

2.1.2.1 ประเภทของนิทรรศกำร 

ประเภทของนิทรรศการ (Type of Exhibition)แบ่งตามลักษณะของวิธีการจัดแบ่ง
ได้เป็น 3 ประเภทคือ 
1. นิทรรศการถาวร (Permanent Exhibition)  
 หมายถึงนิทรรศการที่จัดแสดงเรื่องราวเดิมๆไม่เปลี่ยนแปลงเป็นที่รวบรวม
สิ่งแสดงของที่ใช้จัดอาจจะเป็นของจริงหุ่นจ าลองรูปภาพ ฯลฯ ที่น ามาแสดงนั้นไม่มี
การเปลี่ยนแปลงรูปแบบและวิธีการจัดอยู่ในอาคารหรือสถานที่เดิมไม่เปลี่ยนแปลง 
ผู้ชมสามารถเข้ามาชมได้ตลอดเวลาเพื่อศึกษาหรือหาความรู้ เพลิดเพลิน เช่น 
พิพิธภัณฑ์วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีพิพิธภัณฑสถานแหง่ชาติ มีจุดประสงค์เพ่ือ
การศึกษาทั้งทางประวัติศาสตร์ศิลป์โบราณคดีตลอดจนวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี
นอกจากนี้ยังมีพิพิธภัณฑ์หุ่นขี้ผึ้งไทยเป็นต้น 

  
2. นิทรรศการช่ัวคราว (Non Permanent Exhibition) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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คือการจัดนิทรรศการเป็นครั้งคราวในวาระโอกาส  หรือเทศกาลพิเศษเพ่ือ
แสดงความรู้ใหม่ๆแผนงานพิเศษวาระในวันส าคัญต่างๆของหน่วยงานนิทรรศการ
ชั่วคราวอาจจัดแสดงในสถานที่เดิมเป็นประจ าแต่สื่อที่น ามาแสดงชุดนั้นๆจัดอยู่ไม่
นานอาจเป็นสัปดาห์หรือสองสามเดือนก็เปลี่ยนใหมห่รือเลิกไป 
   
3.นิทรรศการเคลื่อนที ่
          นิทรรศการเคลื่อนที่หมายถึง นิทรรศการทีจ่ัดขึ้นเป็นชุดส าเร็จ เพื่อแสดงใน
หลายๆ สถานที่หมุนเวียนกันไปรูปแบบและสื่อหลักที่น ามาแสดงเป็นแบบเดิม
วัตถุประสงค์ในการจัดเป็นแบบเดิมอาจมีสิ่งของหรือการแสดงประกอบเพ่ิมเติมใน
บางครั้ง ส่วนสถานที่จัดก็หมนุเวียนเปลี่ยนไปเรื่อยอาจเคลื่อนที่ไปต่างจังหวัดหรือ
จังหวัดเดียวกันแต่เปลี่ยนชุมชนที่น าไปแสดง เช่นนิทรรศการศิลปะ นิทรรศการตรา
ไปรษณยีากร ในการเคลื่อนทีก่็จะร่วมกับหน่วยงานในท้องถิ่นซึ่งหน่วยงานหลักก็คือ 
หน่วยงานในสังกัดส านักงานไปรษณีย์โทรเลขจังหวัดที่ไปจัด 

   
แบ่งตามจุดประสงค์การจัดมี 5ประเภท  
1. นิทรรศการทางการศึกษา 
 เป็นนิทรรศการที่มุ่งจัดเพ่ือการศึกษาและให้ข้อมูลความรูท้างวิชาการแก่
ผู้ชมโดยเฉพาะ อาจจัดเป็นเฉพาะเรื่องหรือจัดในแบบความรู้กว้างๆ นิทรรศการ
โดยทั่วไปแทบทุกประเภทจะมีจุดประสงค์เพื่อการศึกษาแฝงอยู่ด้วยเสมอ เช่น 
นิทรรศการสัปดาห์วันวิทยาศาสตร์ มหาวิทยาลัยอุบลราชธานี เพื่อเผยแพร่วิชาการ
ด้านวิทยาศาสตร์และความกา้วหน้าทางเทคโนโลยี นิทรรศการการศึกษา จัดได้ทุก
สาขาวิชาไม่ว่าจะเป็นวิทยาการทางด้าน มนุษยศาสตร์ สงัคมศาสตร์ และศิลป
ศาสตร์ตลอดจนวิทยาศาสตร์ประยุกต์สาขาวิชาต่างๆ 
2. นิทรรศการทางการตลาด 
 เป็นนิทรรศการอีกแบบหนึ่ง ที่จัดกันแพร่หลายพอๆกับนิทรรศการทางการ
ศึกษาๆ ประเภทนี้อาจจัดในร่มหรือกลางแจ้งก็ได้แต่เป็นนิทรรศการแบบชั่วคราว
เท่านั้น จุดประสงค์เพ่ือการขายสินค้าและการพาณิชย์ นิทรรศการทางการตลาดที่
ใหญท่ี่สุด คือ งานมหกรรมการแสดงสินค้านานาชาติ (Thailand Expo) ซึ่ง
หมุนเวียนจัดในประเทศต่างๆ ทั่วโลก ห้างสรรพสินค้าหรอืศูนย์การค้าใหญ่ๆ ก็มีการ
จัดนิทรรศการทางการตลาดกันตลอดปีเพ่ือดึงดูดลูกค้าให้เข้ามาซื้อสินค้านั้น ซึ่งมี
การจัดกันอยู่เสมอโดยทั่วไปจะจัดในช่วงเทศกาลต่างๆ  
3. นิทรรศการทางการเมือง 
 ในหลายๆ ประเทศทางด้านการเมืองและรัฐศาสตร์โดยเฉพาะประเทศกลุ่ม

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



19 
 

สังคมนิยม จะใช้ พิพิธภัณฑ์ เป็นเครื่องมือปลุกระดมส านกึทางการเมืองของ
ประชาชน เช่นพิพิธภัณฑ์แสดงร่องรอยการฆ่าล้างเผ่าพันธ์ุ ที่จัดแสดงโดยรัฐบาล
กัมพูชาประชาธิปไตย เพ่ือปลุกส านึกของเยาวชนรุ่นใหม่ ให้มีความรู้สึกร่วมกับ
บรรพบุรุษรุ่นก่อน ซึ่งถูกกดขีท่ าทารุณกรรม ส าหรับประเทศไทย นิสิตนักศึกษาใน
สถาบันอุดมศึกษาจะจัดนิทรรศการประเภทนี้กันเป็นประจ า 
4. นิทรรศการศิลปวัฒนธรรมและสิ่งแวดล้อม 
 นิทรรศการทางศิลปะรวมถึงศิลปะแขนงอ่ืนๆ ด้วยเช่น อัญมณี เครื่องแก้ว 
งานศิลปหัตถกรรมต่างๆ นิทรรศการวัฒนธรรมนอกจากการจัดแบบถาวรแล้ว ก็มี
การจัด นิทรรศการเกี่ยวกับการส่งเสริมอนรุักษ์วัฒนธรรมต่างๆ ด้วย นิทรรศการทาง
สิ่งแวดล้อม ปจัจุบันมีหน่วยงาน สมาคมมูลนิธิ สถาบันทางการศึกษาทุกระดับ จัด
กันแพร่หลายโดยเฉพาะการรณรงค์เกี่ยวกับการน ามาใช้ใหม่ นิทรรศการทางศิลปะที่
เด่นดังและดีเยี่ยมที่ดีที่สุดของไทย คือ "นทิรรศการศิลปาชีพ"ของมูลนิธิส่งเสริม
ศิลปาชีพฯ  
5. นิทรรศการเพื่อการประชาสัมพันธ์องค์กร 
 นิทรรศการตลาดนัดหลักสูตรโดยคณะกรรมการการอุดมศึกษา 
กระทรวงศึกษาธิการ จัดขึ้นเพ่ือประชาสัมพันธ์ให้นักเรียนช้ันมัธยมปลาย ได้รู้ถึง
หลักสูตรที่เปิดสอนอยู่ในสถาบันอุดมศึกษาต่างๆ ทั่วประเทศ และจัดตาม
มหาวิทยาลัยในส่วนกลางและส่วนภูมิภาค 
 การแบ่งประเภทของนิทรรศการตามวัตถุประสงค์ของการจัดน้ัน แบ่งเป็น 2 
กลุ่มใหญ่ ๆ ดว้ยกันคือนิทรรศการเพื่อการศึกษา กับนิทรรศการทางการตลาด และ
นิทรรศการ ทางการตลาดที่ส าคัญและกล่าวถึงกันมากที่สุดก็คือ มหกรรม นานาชาติ 
หรืองานเอ็กซ์โป  

การจัดแสดง 
 1. ความเป็นเอกภาพ 

เอกภาพ (unity) หมายถึง ผลรวมขององค์ประกอบที่อยู่ร่วมกันได้อย่างเหมาะสม
เป็นอันหนึ่งอันเดียวกัน แสดงให้เห็นถึงความเป็นหน่วยเป็นกลุ่มเป็นก้อนเป็นเรื่องเดียวกัน มี
ความสัมพันธ์ต่อเนื่องกันและกลมกลืนกัน นอกจากความเป็นเอกภาพจะสามารถดึงดูดความ
สนใจได้ดีแล้ว ยังช่วยในการสื่อความหมายให้ผู้ชมเข้าใจสาระได้ง่ายยิ่งขึ้นด้วย 

ประโยชน์ของความเป็นเอกภาพในนิทรรศการ มีประโยชน์ทั้งต่อผู้จัดและผู้ชมหลาย
ประการคือ ป้องกันความสับสนและความเข้าใจผิด สะดวกในการจัดการและด าเนินงาน มี
จุดเด่นเป็นลักษณะเฉพาะแตกต่างจากสิ่งแวดล้อมโดยรอบ เป็นการน าเสนอเนื้อหาที่ตรงกับ
วัตถุประสงค์ สามารถก าหนดกลุ่มเป้าหมายได้ง่าย สามารถจ าแนกปัญหาและอุปสรรคได้
ชัดเจน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ปัจจัยที่ท าให้เกิดความเป็นเอกภาพ ความเป็นเอกภาพแสดงออกให้เห็นรูปแบบต่าง ๆ ดัง
ตัวอย่าง 

 - ความใกล้ชิด (proximity)  
- การซ้ า (repetition) 
- ความต่อเนื่อง (continuation) 
- ความหลากหลาย (variety) 
- ความกลมกลนื (harmony) 

 2. ความสมดุล 
ความสมดุล (balance) เป็นลักษณะการจัดองค์ประกอบให้สอดคล้องกับเนื้อหาและ

วัตถุประสงค์เพื่อให้ผู้ชมคล้อยตามโดยไม่รู้ตัว ความสมดุลช่วยให้ผู้ชมรูส้ึกสบายไม่อึดอัด
ในขณะชมนิทรรศการ เพราะความสมดุลท าให้เกิดความรู้สึกพอดีและเหมาะสมกับธรรมชาติ
ของเนื้อหา ความสมดุลในการออกแบบสื่อทัศนศิลปใ์นนทิรรศการเป็นการถ่วงดุลของ
องค์ประกอบต่าง ๆ ใหค้วามรู้สึกว่ามีปริมาณ ขนาดหรือน้ าหนักของแต่ละด้านเท่าเทียมกัน 

2.1 ประเภทของความสมดุล ความสมดุลในงานออกแบบแบ่งออกเป็น 2 ประเภท
ใหญ ่ๆ 

2.1.1 ความสมดุลแบบสมมาตร คือความสมดุลที่มีลักษณะซ้าย – ขวา
เท่ากัน ได้ซึ่งเกิดจาก การจัดวางองค์ประกอบต่าง ๆ ให้มีปริมาณขนาด
น้ าหนักเท่า ๆ กันทั้งซ้าย ทั้งขวา เมื่อแบ่งครึ่งด้วย เส้นแกนสมมุตแินวตั้ง 
ความสมดุลลักษณะนี้ให้ความรู้สึก นิ่งเฉย มั่นคง แน่นอน จริงจัง มีระเบียบ
 วินัย ดังนั้นจึงมักจะใช้กับเนื้อหาที่เกี่ยวกับงานราชการ เรื่องราว
ทางศาสนา การเมือง การปกครอง 
2.1.2 ความสมดุลแบบอสมมาตร คือความสมดุลที่มีลักษณะการจัด
องค์ประกอบซ้าย – ขวา ไม่เท่ากัน ไม่ค านึงถึงความเท่าเทียมของขนาด
และปริมาณ แต่ค านึงถึงน้ าหนักที่ถ่วงดุลกันเป็นส าคัญ  ตัวอย่างเช่น 
ด้านซ้ายของภาพอาจมีรูปลูกแมว 3 ตัว ด้านขวามีรูปแม่แมวตัวเดียว ท าให้
ทั้งสองด้าน ถ่วงดุลน้ าหนักซึ่งกันและกันได้ ความรู้สึกแบบอสมมาตร
ให้ความรู้สึกเคลื่อนไหว ไม่นิ่งเฉย ตื่นเต้น  เนื้อหาที่มีลักษณะอิสระเป็น
กันเองยืดหยุ่นได้ ไม่เคร่งเครียดมากนัก สนกุสนาน ผ่อนคลาย ความ
 สมดุลแบบอสมมาตรจึงค่อนข้างเป็นที่นิยมอย่างกว้างขวาง เพราะ
เป็นแสดงออกถึงความคิดรสร้าง สรรค์ มีอิสระ และท้าทายในการ
ออกแบบ 

2.2 ความสมดลุของสี สีเป็นสิ่งเร้าที่มีอิทธิพลต่อการรับรู้โดยตรง สามารถถ่วง
น้ าหนักให้เกิดความสมดุลไดท้ั้งแบบสมมาตรและแบบอสมมาตร 
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2.3 ความสมดลุของรูปร่าง สิ่งเร้าทีม่ีรูปร่างต่างกันจะสามารถกระตุ้นให้รู้สึกถึงความ
สมดุลได้ทั้งแบบสมมาตรและอสมมาตร 

  2.4 ความสมดลุของน้ าหนักหรือความเข้มของสี 
2.5 ความสมดลุของพ้ืนผิว พื้นผิวของวัตถุที่มีลักษณะแตกต่างกันจะสามารถ
ก่อให้เกิดความสมดุลได้ทั้งแบบสมมาตรและแบบอสมมาตร 
2.6 ความสมดลุของต าแหน่งและทิศทาง การจัดวางองค์ประกอบที่เป็นจุดเด่นใน
ต าแหน่งหรือทิศทางของสายตาจะสามารถถ่วงดุลกับส่วนประกอบอ่ืนๆที่มีปริมาณ
มากกว่าได้ และก่อให้เกิดความสมดุลได้ทั้งแบบสมมาตรและแบบอสมมาตร 

 3. การเน้น 
การเน้น (emphasis) เป็นการเลือกย้ าท าให้ส่วนใดส่วนหนึ่งของสิ่งเร้าให้มีความเข้ม

โดดเด่นกว่าองค์ประกอบอื่น ๆ ช่วยกระตุ้นให้ผู้ชมเกิดการรับรู้นิทรรศการได้มากกว่า
สิ่งแวดล้อมทั่วไป ท าให้ผู้ชมรบัรู้จุดที่เน้นได้ชัดเจนกว่าส่วนอื่นที่มีลักษณะเป็นปกติธรรมดา 
การเน้นให้เกิดจุดเด่นอาจต้องอาศัยองค์ประกอบศิลป์ ได้แก่ สี แสงเงา พื้นผิว รูปร่าง รูปทรง 
ซึ่งแต่ละองค์ประกอบมีวิธีเน้นได้หลายวิธี 

3.1 การเน้นด้วยการตัดกัน หมายถึง การจดัองค์ประกอบส าคัญของแต่ละส่วนให้มี
ความเข้มต่างกันไปในทิศทางตรงกันข้ามจะสามารถดึงดูดความสนใจไดด้ีขึ้น 
3.2 การเน้นด้วยการแยกตัวออกไป หมายถึง การจัดองค์ประกอบอย่างใดอย่างหนึ่ง
แยกตัวออกไปจากกลุ่มองค์ประกอบส่วนใหญ่ซึ่งรวมตัวกันอยู่เป็นอันหนึ่งอัน
เดียวกัน องค์ประกอบที่แยกตัวออกไปจะกลายเป็นจุดเด่น สามารถเน้นให้เกิดความ
สนใจได้มากขึน้เนื่องจากได้รับการสนับสนนุจากองค์ประกอบที่รวมตัวกัน 
3.3 การเน้นเนื้อหาโดยรวม การจัดนิทรรศการโดยเน้นเนื้อหาภาพรวมทั้งหมด ไม่มี
การเน้นจุดใดจุด หนึ่งเป็นจุดสนใจโดยเฉพาะ เนื่องจากองค์ประกอบทุกอย่างถูกจัด
ให้มีคุณค่าต่อการรับรู้และการเรียนรู้พอ ๆ กัน เป็นการสร้างความคิดรวบยอด 
(concept) ของนิทรรศการให้เด่นชัดครอบคลุมเนื้อหาทั้งหมด การเน้นลักษณะนี้จะ
ช่วยให้เนื้อหาของนิทรรศการมีความเป็นอันหนึ่งเดียวกันหรือมี เอกภาพ ไม่มี
ส่วนใดแปลกแยกไปจากส่วนรวม 
3.4 การเน้นให้เกิดจังหวะ ค าว่า “จังหวะ” หมายถึงต าแหน่งของสิ่งเร้าที่ถูกจัดวาง
เป็นระยะ ๆ อาจถี่หรือห่างมีทิศทางเดียวกนัหรือหลายทศิทาง ขนาดเดียวกันหรือ
แตกต่างกันหลายขนาด เป็นต้น การจัดองค์ประกอบที่มีลักษณะเดียวกันให้อยู่ใน
แนวเดียวกันอย่างเป็นระเบียบจะท าให้รู้สึกจริงจัง เคร่งเครียดไม่เป็นกันเอง แต่ถ้า
ก าหนดให้องค์ประกอบอย่างใดอย่างหนึ่งให้มีลักษณะผิดปกติหรือแปลกไปจากส่วน
อืน่ ๆ โดยการเปลี่ยนแปลงส ีขนาด รูปร่าง ทิศทางหรือต าแหน่งพ้ืนผิว กจ็ะท าให้
ผลงานนั้นมีจังหวะที่น่าสนใจมากขึ้น 
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3.5 การเน้นโดยการจัดวางต าแหน่ง การจัดองค์ประกอบให้อยู่ในต าแหนง่ที่
เหมาะสมและท าให้น่าสนใจด้วยเส้น สี รูปร่าง รูปทรง พื้นผิว เช่น การวางต าแหน่ง
ให้มีทิศทางคล้อยตามกัน การวางต าแหน่งให้อยู่ตรงจุดรวมเส้นรัศมีการวางต าแหน่ง
โดยใช้เส้นน าสายตาไปยังส่วนส าคัญของภาพ 

  
เส้นทางการเข้าชม 
 เป็นการก าหนดเส้นทางส าหรับผู้ชมในนิทรรศการว่าต้องการเริ่มต้นและด าเนินไป
อย่างไร และจบลงอย่างไร จะเป็นไปตามวัตถุประสงค์และขั้นตอนในการด าเนินเรื่องของแต่
ละนิทรรศการซึ่งแตกต่างกันออกไป สามารถแบ่งได้ออกเป็น 
1.เส้นทางการเดินทางเดียว 

การก าหนดเส้นทางเดินแบบตายตัว เป็นการก าหนดให้เดินจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุด
หนึ่งตามล าดับจนกระทั่งจบนิทรรศการ ซึ่งหากไม่มีทางอื่นให้เลือกเดิน และมีผู้ชมจ านวน
มากเต็มพื้นที่จนเกิดความรู้สึกอึดอัดผู้ชมจะละโอกาสที่จะรอชมนิทรรศการ และเดินออกไป
หาทางออกอย่างรวดเร็วแต่สามารถสร้างความรู้สึกและอารมณ์ให้แก่ผู้ชมได้อย่างต่อเนื่อง 
ก่อให้เกิดความทรงจ าที่น่าประทับใจ  หากเลือกใช้อย่างเหมาะสม กับเนื้อเรื่องและพื้นที่  
 2.เส้นทางการเดินแบบกว้าง 
 การก าหนดเส้นทางการเดินที่เปิดโอกาสให้ผู้ชมสามารถมองเห็นองค์ประกอบของ
นิทรรศการทั้งหมดในคราวเดียว เช่นเดียวกับการจัดพ้ืนที่พิพิธภัณฑ์ศิลปะทั่วๆไป ที่จะจัด
แสดงงานศิลปะชิดกับผนังห้อง เว้นช่องว่างในส่วนกลาง แต่อาจขาดการกระตุ้นให้ผู้ชมเกิด
ความสนใจ และท าให้ยากต่อการสร้างความต่อเนื่องของเนื้อหา ในแต่ละส่วนเข้าด้วยกัน  

     3.เส้นทางการเดินแบบวงกลม  
 การก าหนดเส้นทางเดินที่ก าหนดเข้าออกเป็นทางเดียวกันกับบริเวณส่วนกลางของ
พื้นที่ เพื่อให้ผู้ชมได้เข้าไปเดินวนโดยรอบและย้อนกลับมายังทางออกซึ่งเป็นจุดเดียวกับ
ทางเข้า ท าให้ง่ายต่อการสร้างความต่อเน่ืองของเนื้อหาเป็นตอนๆ พร้อมทั้งสามารถก าหนด
จุดสนใจของเรือ่งได้อย่างชัดเจน 
 
4.เส้นทางการเดินแบบอิสระ  

การก าหนดเส้นทางเดินแบบไม่ตายตัว เป็นการเปิดโอกาสให้ผู้ชมเลือกเดนิได้อย่าง
อิสระ โดยการจัดกลุ่มของเนื้อหาที่แตกต่างกันในแต่ละส่วนของพื้นที่นิทรรศการ โดยแต่ละ
พื้นที่ที่มีจุดสนใจของตนเองเฉพาะเรื่อง ผู้ชมไม่จ าเป็นต้องเดินตามล าดับเพราะไม่มีการ
ก าหนดไว้ก่อน สามารถที่จะค้นหาและส ารวจในสิ่งที่ตนสนใจและเห็นภาพรวมของเนื้อหา
ทั้งหมดได้จากการรวมเนื้อหาของแต่ละส่วนเข้าด้วยกัน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



23 
 

 
การก าหนดเส้นทางน าไปสู่สิ่งแสดง 
1.เส้นทางการเดินที่ถูกก าหนดแน่นอนสังเกต หรือพิจารณาจากการจัดล าดับของสิ่งของที่จัด
แสดงโดยมีทางเข้าและทางออกแยกออกจากกัน 

 
รูปที2่.1 ภาพแสดงการชมต่อเน่ืองทางเดียว และการชมต่อเนื่อง 2 ทาง 

2.เส้นทางที่มีการก าหนดชัดเจนแน่นอน มีทางเข้าทางออกทางเดียว 
 

 
 

รูปที2่.2 ภาพแสดงการชมต่อเน่ืองทั้ง 2 ด้าน และการชมได้ทั้ง 2 ด้าน 
3.เส้นทางที่ไมส่ามารถก าหนดได้แน่นอน มีทางเข้า-ออกชิดกัน 

 

 
รูปที2่.3 แสดงเส้นทางแบบตัดกัน , เส้นทางที่แยกออกและเส้นทางที่ตัดกันและแยกออก 

 
การจัดกลุ่มห้องแสดง 

 การจัดกลุ่มห้องแสดงสามารถแบ่งได้เป็น 4 ลักษณะ คือ 
1. ROOM TO ROOM ARRANGMENT  เป็นการจัดแสดงที่ให้ผู้ชมเดินเรื่อยๆโดยไม่ต้อง

ย้อนกลับ ท าให้ชมได้ทั่วถึงตามล าดับอาจจะใช้ห้องใหญ่หอ้งหนึ่งแล้วกั้นเป็นส่วนๆ 
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 ข้อด ี  เป็นการจัดที่ประหยัดเนื้อที่ 
 ข้อเสีย   ถ้าใช้ในพิพิธภัณฑ์ขนาดใหญ่ๆ เมือท าการปิดห้องหนึ่งจะมีผลกระทบ 

 
 

รูปที่ 2.4 ROOM TO ROOM ARRANGMENT 
2.CORRIDOR TO ROOM ARRANGMENT 

การจัดกลุ่มห้องแสดงลักษณะนี้มีลักษณะเป็นทางเดินย่อย  แล้วมีทางแยกออกไปยัง
ห้องแสดงส่วนต่างๆแต่ละห้อง มีทางออก ทางเข้า โดยไม่ต้องผ่านห้องอื่น และส่วนทางเดิน
อาจใช้เป็นที่แสดงภาพได้อีกด้วย 

  ข้อดี     ผู้ชมสามารถเลือกชมได้ในห้องแสดงห้องใดห้องหนึ่ง 
ข้อเสีย   การแสดงไม่ติดต่อกันเป็นการขัดจังหวะการแสดงและเสียพื้นทีท่างเดิน หากผู้ชม 
   เกิดความเบื่อหน่ายก็เดินผ่านห้องจัดแสดงไป ท าให้รับรายละเอียดไม่ครบ 

 
รูปที่ 2.5 CORRIDOR TO ROOM ARRANGMENT 

 
 
 
3 .CENTER ARRANGEMENT 

เป็นการรวมเอาระบบการจัดทั้ง 3 ลักษณะเข้าด้วยกัน มีห้องโถงกลางเป็นตัวกลาง
แยกสู่ห้องต่างๆ  แต่ละห้องสามารถติดต่อถึงกันได้ เมื่อเปิดห้องใดห้องหนึ่งก็สามารถใช้ 
COURT หรือ HALL เป็นจุดจ่ายไปยังห้องแสดงต่างๆได้ 
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รูปที่ 2.6 CENTER ARRANGEMENT 

การจัดแสดงที่ควรค านึงถึงความปลอดภัย บางครั้งในการวางผังภายในห้องจัดแสดง 
ก็ต้อค านึงถึงความปลอดภัย การจัดวางแผน (Panel) หรือ ตู้แสดง (Display) ก็ดีควรจัดให้
ง่ายต่อการดูและควบคุมของเจ้าหน้าที่ ไม่ควรหลบมุม ทั้งนี้เพื่อความปลอดภัยของวัตถุที่จัด
แสดง 

การเลือกวัตถุที่จะน ามาจัดแสดง 
การเลือกใช้ของจริงในการจัดนิทรรศการ ผูจ้ัดควรตัดสินใจตามความเหมาะสม

เพราะการน าของจริงมาสื่อความหมายประโยชน์ได้รับ คือ ทราบถึงขนาดรูปร่าง ขนาดเสียง 
น้ าหนัก ผิว กลิ่น ของวัตถุนั้นอย่างไม่ต้องจินตนาการ แต่ต้องค านึงถึงเรื่องความปลอดภัย 
และเรื่องของงบประมาณเป็นส าคัญด้วย 

-หุ่นจ ำลอง  ให้เมื่อต้องการแสดงอาคารสถานที่ตึกรามบ้านช่อง หรือวิธีการตกแต่ง 
บางสิ่งบางอย่างที่น าของจริงมาใช้แสดงไม่ได้ ทั้งนี้แล้วแตค่วามสะดวกและความมุ่งหมายของ
เรื่อง เพราะสามารถเน้นได้ดีกว่าคมชัดมากกว่า อีกทั้งยังเก็บรักษาได้คงทนถาวรกว่าของจริง 

-รูปภำพ  นับเป็นสื่อการจัดแสดงที่ประหยัดที่สุด แต่ควรหาภาพที่คมชัดและสื่อ
ความหมายได้มากการวางแผนเกี่ยวกับวัตถุจัดแสดง   

วัสดุที่ใช้ในการจัดท านิทรรศการ ซึ่งมีราคาถูก สะดวกสรา้งและประกอบง่าย ได้แก่ 
ไม้ตระกูล ฉ าฉา ไม้อัด หรือแผงกระดาษตดัผสม ซึ่งโรงเรียน พิพิธภัณฑ์ ห้องสมุดชอบใช้วัสดุ
พวกนี้ จัดเป็นนิทรรศการแบบชั่วคราวและแบบเคลื่อนที่ เพราะสะดวกและราคาถูก 
 นิทรรศการแบบชั่วคราวถ้ามีไม่บ่อยนักผู้จัดอาจลงทุนออกแบบติดตั้งและจัดแสดง
ใหม่ทั้งหมด จะดีกว่าการใช้ของเดิม ยิ่งในสถาบันเล็กที่มีพืน้ที่น้อย ยิ่งมีปัญหาเรื่องสถานที่
เก็บของไม่เหมาะสมท าให้อุปกรณ์ที่ใช้ในการจัดนิทรรศการแบบชั่วคราวเสียหาย ดังนั้นถ้า
เป็นไปได้ควรใช้ของใหม่เลย เพื่อหลักเลี่ยงปัญหา ทั้งนิ้มได้หมายความว่าต้องใช้ของใหม่หมด 
แต่ให้พิจารณาตามความเหมาะสม  
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 ปัจจุบันไทยมีแต่พิพิธภัณฑ์หุ่นยนต์ เช่น พิพิธภัณฑ์วิทยาศาสตร์แห่งชาติ พิพิธภัณฑ์
หุ่นเหล็ก ยังขาดศูนย์การเรียนรู้ที่เน้นให้ความรู้และทดลองหุ่นยนต์โดยตรง 

 2.1.3 ข้อมูลพื้นฐำนเกี่ยวกับห้องปฏบิัติกำรค้นคว้ำและวิจัย 

ห้องปฏิบัติการ  เป็นสถานทีใ่ห้เงื่อนไขการควบคุมซึ่งในทางวิทยาศาสตร์การวิจัย
หรือเทคโนโลยกีารทดลองและการวัดอาจ จะด าเนินการ 

ห้องปฏิบัติการที่ใช้ส าหรับการวิจัยทางวิทยาศาสตร์หลายรูปแบบเพราะความ
แตกต่างกันความต้องการของผู้เชี่ยวชาญในสาขาต่างๆของวิทยาศาสตร์และวิศวกรรม ฟิสิกส์
ห้องปฏิบัตกิารอาจมีเครื่องเร่งอนุภาคหรือสุญญากาศในหอ้งขณะที่โลหะในห้องปฏิบัติการจะ
มีเครื่องมือในการหล่อหรือการกลั่นโลหะหรอืของพวกเขาส าหรับการทดสอบความแข็งแรง 
เคมีหรือชีววิทยาอาจใช้ห้องปฏิบัติการเปียกในขณะที่นักจิตวิทยาของห้องปฏิบัติการอาจจะ
เป็นห้องที่มีกระจกทางเดียวและกล้องที่ซ่อนอยู่ในการที่จะสังเกตพฤติกรรม ใน
ห้องปฏิบัติการบางอย่างเช่นผู้ที่ใช้กันทั่วไปโดยนักวิทยาศาสตร์คอมพิวเตอร์, คอมพิวเตอร์ 
(บางครั้งซูเปอร์คอมพิวเตอร์) จะใช้ส าหรับการจ าลองหรือการวิเคราะห์ของข้อมูลที่เก็บ
รวบรวมไว้ในที่อื่น นักวิทยาศาสตร์ในสาขาอื่น ๆ จะยังคงใช้รูปแบบอ่ืน ๆ ของ
ห้องปฏิบัติการ. วิศวกรใช้ห้องปฏิบัติการเช่นกันที่จะออกแบบสร้างและทดสอบอุปกรณ์
เทคโนโลย ี

ห้องปฏิบัติการทางวิทยาศาสตร์ที่สามารถพบได้ในโรงเรียนและมหาวิทยาลัยใน
อุตสาหกรรมในรัฐบาลหรือทหารสิ่งอ านวยความสะดวกและแม้กระทั่งบนเรือและยานอวกาศ 

อุปกรณ์  

อุปกรณ์ห้องปฏิบัติการหมายถึงเครื่องมือต่างๆและอุปกรณ์ที่ใช้โดยนักวิทยาศาสตร์
ที่ท างานในห้องปฏิบัติการ เหล่านี้รวมถึงเครื่องมือเช่นเตาเผาและกล้องจลุทรรศน์รวมทัง้
อุปกรณ์พิเศษเช่นห้องผ่าตัดปรับอากาศ, สเปกและ calorimeters อีกประเภทที่ส าคัญของ
อุปกรณ์ห้องปฏิบัติการเป็นห้องปฏิบัติการเครื่องแก้วเช่นถ้วยแก้วหรือขวดน้ ายาหรือ
แม้กระทั่งเครือ่งวัดอุณหภูมิ 

อุปกรณ์ห้องปฏิบัติการโดยทั่วไปจะใช้อย่างใดอย่างหนึ่งด าเนินการทดลองหรือจะใช้
การวัดและรวบรวมข้อมูล อุปกรณ์ขนาดใหญ่หรือมีความซับซ้อนมากขึ้นเป็นสิ่งที่เรียกว่า
โดยทั่วไปเครื่องมือทางวิทยาศาสตร์ ทั้งอุปกรณ์ห้องปฏิบัติการและเครื่องมือทางวิทยาศาสตร์
เพิ่มขึ้นจะถูกออกแบบและร่วมกันโดยใช้ฮาร์ดแวร์เปิดหลักการห้องปฏิบัติการที่มาเปิดใช้
โอเพนซอร์สฮาร์ดแวร์ทางวิทยาศาสตร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ความปลอดภัย  

ในห้องปฏิบัติการบางเง่ือนไขที่ไม่เป็นอันตรายมากขึ้นกว่าในห้องอ่ืน ๆ ใน
ห้องปฏิบัติการจ านวนมาก แต่อันตรายที่มีอยู่ อันตรายจากห้องปฏิบัติการจะแตกต่างกันเป็น
เรื่องของการศึกษาในห้องปฏิบัติการและอาจจะรวมถึงสารพิษ; ติดเชื้อ; ไวไฟ, ระเบิดหรือ
สารกัมมันตรังสีวัสดุ ย้ายเครือ่งจักร; มากอุณหภูมิ; เลเซอร์แข็งแรงสนามแม่เหล็กหรือ
ไฟฟ้าแรงสูง ในห้องปฏิบัติการที่มีสภาพที่เป็นอันตรายอาจจะมีอยู่, ความปลอดภัยข้อควร
ระวังที่มีความส าคัญ กฎที่มอียู่เพ่ือลดความเสี่ยงของแต่ละบุคคลและอุปกรณ์ความปลอดภัย
ที่จะใช้ในการปกป้องผู้ใช้ในห้องปฏิบัติการจากการบาดเจ็บหรือเพ่ือช่วยในการตอบสนองต่อ
เหตุฉุกเฉิน 

ความปลอดภัยและอาชีวอนามัยการบริหาร (OSHA) ในประเทศสหรัฐอเมริกา
ตระหนักถึงลักษณะเฉพาะของสถานที่ท างานในห้องปฏิบัติการที่ได้มาตรฐานเหมาะส าหรับ
การเปิดรับการประกอบอาชีพต่อสารเคมีที่เป็นอันตรายในห้องปฏิบัติการ มาตรฐานนี้มกัจะ
เรียกว่า "มาตรฐานห้องปฏิบัติการ" ภายใต้มาตรฐานน้ีห้องปฏิบัติการที่จ าเป็นในการผลิตที่มี
สุขอนามัยเคมแีผน (CHP) ที่อยู่ที่เฉพาะอันตรายที่พบในสถานที่และวิธีการในการให้พวกเขา 

ในการพิจารณาแผนสุขอนามยัทางเคมีที่เหมาะสมส าหรับธุรกิจเฉพาะหรือใน
ห้องปฏิบัติการก็เป็นสิ่งจ าเป็นที่จะเข้าใจความต้องการของมาตรฐานการประเมินผลของ
ความปลอดภัยในปัจจุบันสุขภาพและการปฏิบัติด้านสิ่งแวดล้อมและการประเมินอันตรายที่ 
CHP ที่จะต้องได้รับการตรวจสอบเป็นประจ าทุกปี หลายโรงเรียนและธุรกิจการจ้างงานความ
ปลอดภัยอาชีวอนามัยและผู้เช่ียวชาญด้านสิ่งแวดล้อมเช่นเจ้าหน้าที่สุขอนามัยทางเคมี 
(CHO) เพื่อพัฒนาจัดการและประเมิน CHP ของพวกเขา นอกจากนี้การตรวจสอบบุคคลที่
สามนอกจากนี้ยังจะใช้เพื่อให้วัตถุประสงค์ "มุมมองออกไปข้างนอก" ซึ่งมรีูปลักษณ์ใหมท่ี่
พื้นที่และปัญหาที่อาจจะได้รับอนุญาตหรือมองข้ามเนื่องจากนิสัย 

การตรวจสอบและการตรวจสอบเช่นนี้ยังมีการด าเนินการเป็นประจ าในการประเมิน
อันตรายที่เกิดจากการจัดการสารเคมีและการเก็บรักษาอุปกรณ์ไฟฟ้า, biohazards, การ
จัดการของเสียอันตราย, ขยะสารเคมีท าความสะอาดและเตรียมความพร้อมฉุกเฉิน, ความ
ปลอดภัยทางรังสี, การระบายอากาศเช่นเดียวกับการทดสอบทางเดินหายใจและอากาศ
ภายในอาคาร คุณภาพ เป็นองค์ประกอบส าคัญของการตรวจสอบดังกล่าวเป็นความคิดเห็น
ของปฏิบัติตามกฎระเบียบและการฝึกอบรมของบุคคลที่มีการเข้าถึงและ / หรือการท างานใน
ห้องปฏิบัติการ การฝึกอบรมมีความส าคัญต่อการท างานที่ปลอดภัยอย่างต่อเนื่องของสิ่ง
อ านวยความสะดวกในห้องปฏิบัติการ การศึกษาบุคลากรและการจัดการจะต้องมีส่วนร่วมใน
การท างานเพ่ือลดโอกาสของการเกิดอุบัติเหตุการบาดเจ็บและการด าเนินคดีที่อาจเกิดขึ้น เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ความพยายามที่จะท าเพื่อให้แน่ใจว่าวิดีโอความปลอดภัยในห้องปฏิบัติการมีทั้งที่เกี่ยวข้อง
และมีส่วนร่วม 

2.1.4 ข้อมูลพื้นฐำนเกี่ยวกับห้องอำหำรและระบบบริกำร 

ระบบการบริการอาหาร เป็นระบบหนึ่งที่ส าคัญของโครงการ เพราะนอกจากจะเป็น
ที่ส าหรับบริการอาหารให้แก่คนที่เข้ามาใช้โครงการแล้ว ยงัสามารถท าให้เป็นจุดนัดพบหรือ
สถานที่ผ่อนคลายหลังจากเดินชมงานจนเกิดความเมื่อยล้า เป็นต้น ซึ่งระบบการบริการ
อาหารสามารถแบ่งออกเป็น 3 ประเภทดังน้ี 

• แบบจัดเป็นร้านอาหาร คือ การจัดแบ่งบริเวณจ าหน่ายอาหารภายในห้องอาหาร
ออกเป็นร้าน ๆ จะมีบริเวณประกอบอาหาร และบริเวณขายอาหารของตนเอง การให้บริการ
อาหารโดยวิธีสั่งอาหารและจะมีคนมาบริการให้ถึงที่  

• แบบจัดเป็นช่อง ๆ  เป็นการจดัแบ่งบริเวณจ าหน่ายอาหารภายในห้องอาหาร
ออกเป็นช่อง ๆ ซึ่งอาหารที่จะจ าหน่ายจะเป็นอาหารที่ท าส าเร็จแล้ว อาจมีส่วนประกอบของ
อาหารที่ขายอยู่ข้างหลัง การใช้บริการในระบบนี้ผู้ใช้บริการจะต้องช่วยเหลือตัวเอง โดยไม่มี
บริการอาหารส่งถึงโต๊ะ  
• แบบจัดเป็นคาเฟเตเรีย เป็นระบบบริการอาหาร โดยให้ทุกคนบริการตนเอง โดย
จัดเป็นเคาเตอร์จ าหน่ายอาหาร โดยจะมีการประกอบอาหารอยู่หลังเคาเตอร์ 

 องค์ประกอบของร้านอาหาร ได้แก่ 

- พื้นที่รับประทานอาหาร(Dining Area) 
- ห้องน้ า-ส้วมบริการ ส าหรบัลูกค้า(Public Toilets) 
- ส่วนเก็บเงิน (Cashier) 
- ห้องครัว(Kitchen) 
- ห้องเปลี่ยนเครื่องแต่งกายพนักงาน(Locker Room) 
- ห้องผู้จัดการ (Manager Room)ห้องน้ าห้องส้วมพนักงาน(Staff Toilets) 

 การจัดร้านอาหารสิ่งที่ต้องค านึงถึงในการจัดร้านอาหารได้แก่ 

- การวางผังความสัมพันธ์ระหว่างโต๊ะอาหาร เคาน์เตอร์ ครวั และเนื้อที่ใช ้
สอยอื่นๆ 

  - ต าแหน่งทางเข้าออกและประตูเพื่อความสะดวกของลูกค้า 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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- ต าแหน่งทางเข้าออกของService รวมถึงStorage ของทางร้านอาหารที่   
ต้องสัมพันธ์กับส่วนสอนท าอาหารเพราะมีการใช้Storageร่วมกัน 

  - วัสดุที่ใช้ในการตกแต่งโดยเฉพาะวัสดุที่ใช้ปูพื้น 

  - การออกแบบวิธีการจัดโต๊ะเก้าอี้ และเครื่องเรือนชนิดอื่นๆ 

  - การให้แสงสว่างในส่วนต่างๆ 

  - ระบบการระบายอากาศและกลิ่นอาหาร 

 เครื่องเรือนในส่วนของร้านอาหาร มี อยู่ 4 ประเภท คือ 

 1.เคาน์เตอร์บาร์ 

 2.โต๊ะตายและเครื่องเรือนติดผนัง 

 3.โต๊ะลอยตัว 

 4.โต๊ะอาหารชนิดที่ปรับได้สามารถน ามาปรับให้เหมาะกับจ านวนลูกค้า 

เคาน์เตอร์น้ีมักจะใช้ร่วมกับโต๊ะที่แยกออกต่างหาก  เพิ่มลูกค้าที่มากันเป็น
กลุ่มใหญ่ในจ านวนที่แตกต่างกันเลือกที่นั่งได้  ส่วนสตูลนัน้มีหลายแบบเป็นแบบติด
ตายหรือลอยตัวก็ได้ เป็นแบบมีพนักพิงหรือไม่มีพนกัพิงก็ได ้

2.2 ข้อมูลเฉพำะของโครงกำร 

2.2.1 ประวัติควำมเป็นมำของหุ่นยนต ์

หุ่นยนต์ หรือ โรบอต (robot) คือเครื่องจักรกลชนิดหนึ่ง มีลักษณะโครงสร้างและ
รูปร่างแตกต่างกัน หุ่นยนต์ในแต่ละประเภทจะมีหน้าที่การท างานในด้านต่าง ๆ ตามการ
ควบคุมโดยตรงของมนุษย์ การควบคุมระบบต่าง ๆ ในการสั่งงานระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์ 
สามารถท าได้โดยทางอ้อมและอัตโนมัติ โดยทั่วไปหุ่นยนต์ถูกสร้างขึ้นเพื่อส าหรับงานที่มี
ความยากล าบากเช่น งานส ารวจในพื้นที่บรเิวณแคบหรืองานส ารวจดวงจันทร์ดาวเคราะห์ที่
ไม่มีสิ่งมีชีวิต ปัจจุบันเทคโนโลยีของหุน่ยนต์เจริญก้าวหน้าอย่างรวดเร็ว เริ่มเข้ามามีบทบาท
กับชีวิตของมนุษย์ในด้านต่าง ๆ เช่น ด้านอุตสาหกรรมการผลิต แตกต่างจากเมื่อก่อนที่
หุ่นยนต์มักถูกน าไปใช้ ในงานอุตสาหกรรมเป็นส่วนใหญ่ ปัจจุบันมีการน าหุ่นยนต์มาใช้งาน
มากขึ้น เช่น หุน่ยนต์ที่ใช้ในทางการแพทย์ หุ่นยนต์ส าหรับงานส ารวจ หุ่นยนต์ที่ใช้งานใน
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อวกาศ หรือแม้แต่หุ่นยนต์ทีถู่กสร้างขึ้นเพื่อเป็นเครื่องเล่นของมนุษย์ จนกระทั่งในปัจจุบันนี้
ได้มีการพัฒนาให้หุ่นยนต์นั้นมีลักษณะที่คลา้ยมนุษย์ เพื่อให้อาศัยอยู่ร่วมกันกับมนุษย์ ให้ได้
ในชีวิตประจ าวัน 

หุ่นยนต์ถูกแบง่ออกเป็น 2 ประเภทตามลักษณะการใช้งาน คือ 1.หุ่นยนต์ชนิดที่ติด
ตั้งอยู่กับที่ (fixed robot) เป็นหุ่นยนต์ที่ไมส่ามารถเคลื่อนที่ไปไหนได้ด้วยตัวเอง มีลักษณะ
เป็นแขนกล สามารถขยับและเคลื่อนไหวได้เฉพาะแต่ละข้อต่อ ภายในตัวเองเท่านั้น มัก
น าไปใช้ในโรงงานอุตสาหกรรม เช่นโรงงานประกอบรถยนต์ 2. หุ่นยนต์ชนิดที่เคลื่อนที่ได้ 
(mobile robot) หุ่นยนต์ประเภทนี้จะแตกตา่งจากหุ่นยนต์ที่ติดตั้งอยู่กับที่ เพราะสามาร
เคลื่อนที่ไปไหนมาไหนได้ด้วยตัวเอง โดยการใช้ล้อหรือการใช้ขา ซึ่งหุ่นยนต์ประเภทนี้ปัจจุบัน
ยังเป็นงานวิจัยที่ท าการศึกษาอยู่ภายในห้องทดลอง เพื่อพัฒนาออกมาใช้งานในรูปแบบต่าง 
ๆ เช่นหุ่นยนต์ส ารวจดาวอังคาร ขององค์การนาซ่า 

ปัจจุบันมีการพัฒนาหุ่นยนต์ให้มีลักษณะเป็นสัตว์เลี้ยงอย่างสุนัข เพื่อให้มาเป็นเพ่ือน
เล่นกับมนุษย์ เช่น หุ่นยนต์ IBO ของบริษัทโซนี่หรือแม้กระทั่งมีการพัฒนาหุ่นยนต์ให้สามารถ
เคลื่อนที่แบบสองขาได้อย่างมนุษย์ เพื่ออนาคตจะสามารถน าไปใช้ในงานที่มีความเสี่ยงต่อ
อันตรายแทนมนุษย์ ในประเทศไทย สถานศึกษาในระดับอุดมศึกษาหลายแห่งหรือองค์กร
ของภาครัฐ และเอกชน ได้เล็งเห็นถึงประโยนช์ของเทคโนโลยีหุ่นยนต์ และร่วมเป็น
แรงผลักดันให้เยาว์ชนในชาติ พัฒนาองค์ความรู้ เพื่อให้ก้าวทันเทคโนโลยขีองประเทศที่
พัฒนาแล้ว โดยการจัดให้มีการแข่งขันหุ่นยนต์ขึ้นในประเทศไทยหลายรายการ เพื่อให้
นักศึกษาได้สามารถ น าความรู้ที่เรียนมาประยุกต์ใช้งานได้ เป็นการเสริมสร้างและพัฒนา
ทักษะ เพื่อน าความรู้ไปพัฒนาประเทศในอนาคต 

ความหมาย ประวัติ และวิวัฒนาการของหุ่นยนต ์

หุ่นยนต์ (robot) คือ เครื่องจักรกลหรือหุ่นที่มีเครื่องกลไกอยู่ภายใน สามารถท างาน
ได้หลายอย่างร่วมกับมนุษย์ หรือท างานแทนมนุษย์ และสามารถจัดล าดับแผนการท างาน
ก่อนหรือหลังได ้

ระดับขั้นการท างานของหุ่นยนต์สามารถจ าแนกได้ ๖ ระดบั ตามเกณฑ์มาตรฐาน 
ของสมาคมหุ่นยนต์อุตสาหกรรม แห่งญี่ปุ่น (Japanese Industrial Robot Association: 
JIRA) ดังนี ้

ระดับที่ ๑ กลไกที่ถูกควบคุมด้วยมนุษย์ (manual-handling device) 
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ระดับที่ ๒ หุ่นยนต์ที่ท างานตามแผนล่วงหนา้ที่ก าหนดไว้  โดยไม่สามารถปรับเปลี่ยน
แผนงานได้ (fixed-sequence robot) 

ระดับที่ ๓ หุ่นยนต์ที่ท างานตามแผนล่วงหนา้ที่ก าหนดไว้  โดยสามารถปรับเปลี่ยนแผนงาน
ได้ (variable-sequence robot) 

ระดับที่ ๔ ผู้ควบคุมเป็นผู้สอนงานให้แก่หุ่นยนต์  หุ่นยนต์จะท างานเล่นย้อนกลับ ตามที่
หน่วยความจ าบันทึกไว้ (playback robot) 

ระดับที่ ๕ ผู้ควบคุมบันทึกข้อมูลเชิงตัวเลขการเคลื่อนที่ให้แก่หุ่นยนต์ และหุ่นยนต์สามารถ
ท างานได้เอง โดยไม่ต้องมีการสอนงาน (numerical control robot) 

ระดับที่  ๖ หุน่ยนต์มีความฉลาด สามารถเรียนรู้สภาพแวดล้อม และตัดสินใจท างานได้ด้วย
ตัวเอง (intelligent robot) 

ส าหรับสถาบันหุ่นยนต์แห่งสหรัฐอเมริกา (The Robotics Institute of America: 
RIA) จะพิจารณาเพียงระดับที่ ๓-๖ เท่านั้น จึงถือว่า เป็นหุ่นยนต ์

หุ่นยนต์สามารถจ าแนกเป็น ๒ ประเภทใหญ่ๆ ตามลักษณะการใช้งาน คือ  

๑. หุ่นยนต์ชนิดติดต้ังอยู่กับที่ (fixed robot) หุ่นยนต์ประเภทนี้มีลักษณะเป็นแขน
กล ซึ่งสามารถขยับ และเคลื่อนไหวได้เฉพาะข้อต่อ นิยมใช้ในโรงงานอุตสาหกรรม  

๒. หุ่นยนต์ชนิดเคลื่อนที่ได้ (mobile robot) หุ่นยนต์ประเภทนี้สามารถเคลื่อนที่ไป
ได้ด้วยตัวเอง โดยการใช้ล้อ ขา หรือการขับเคลื่อนในรูปแบบอื่นๆ 

ประวัติ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที ่2.7 Shakey หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตัวแรกด้วยเซนเซอร์ 

ในสมัยก่อนหุน่ยนต์เป็นเพียงจินตนาการของมนุษย์ ที่มีความต้องการได้สิ่งใดสิ่งหนึ่ง
เข้ามาช่วยในการผ่อนแรงจากงานที่ท า หรอืช่วยในการปฏิบัติงานที่ยากล าบากเกินขอบเขต
ความสามารถ และจากจินตนาการได้กลายเป็นแรงบันดาลใจใหม้นุษย์ คิดประดิษฐ์
สร้างสรรค์หุ่นยนต์ขึ้นมา จนกลายเป็นหุ่นยนต์หรือ Robot ในปัจจุบัน 

ค าว่า Robot มาจากค าว่า Robota ในภาษาเช็ก ซึ่งแปลโดยตรงว่า การท างาน
เสมือนทาส ถอืก าเนิดขึน้จากละครเวทเีรื่อง "Rassum's Universal Robots" ในป ีค.ศ. 
1920 ซึ่งเป็นบทประพันธ์ของ กาเรล ชาเปก (Karel Čapek) เนื้อหาของละครเวทีมีความ
เกี่ยวพันกับจินตนาการของมนุษย์ ในการใฝ่หาสิ่งใดมาช่วยในการปฏิบัติงาน การประดิษฐ์
คิดค้นสร้างหุ่นยนต์จึงถือก าเนิดขึ้นเพื่อเป็นเสมือนทาสคอยรับใช้มนุษย์ การใช้ชีวิตร่วมกัน
ระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์ด าเนินต่อไปจนกระทั่งหุ่นยนต์เกิดมีความคิดเช่นเดียวกันมนุษย์ 
การถูกกดขี่ข่มเหงเช่นทาสจากมนุษย์ท าใหหุ้่นยนต์เกิดการต่อต้านไม่ยอมเป็นเบ้ียล่างอีก ซึ่ง
ละครเวทีเรื่องนี้โด่งดังมากจนท าให้ค าว่า Robot เป็นที่รู้จักทั่วโลก 

ในปี ค.ศ. 1942 ค าว่า robot ได้กลายเป็นจุดสนใจของคนทั่วโลกอีกครั้ง เมื่อ ไอ
แซค อสิมอฟ นักเขยีนนวนิยายแนววิทยาศาสตร์ได้เขียนเรื่องนวนิยายสั้นเรื่อง Runaround 
ซึ่งได้ปรากฏค าว่า robot ในนิยายเรื่องนี้ และต่อมาได้น ามารวบรวมไว้ในนิยายวิทยาศาสตร์
เรื่อง I-Robot ท าให้นักวิทยาศาสตร์ได้ท าความรู้จักกับค าว่า Robot เป็นครั้งแรกจากนว
นิยายเรื่องนี้ หุ่นยนต์จึงกลายเป็นจุดสนใจและเป็นแนวคิดและจินตนาการของ
นักวิทยาศาสตร์ ในการคิดค้นและประดิษฐ์หุน่ยนต์ในอนาคต 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%A9%E0%B8%B2%E0%B9%80%E0%B8%8A%E0%B9%87%E0%B8%81
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A5%E0%B8%B0%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A7%E0%B8%97%E0%B8%B5
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84.%E0%B8%A8._1920
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84.%E0%B8%A8._1920
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%A5_%E0%B8%8A%E0%B8%B2%E0%B9%80%E0%B8%9B%E0%B8%81
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%97%E0%B8%B2%E0%B8%AA
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%AD%E0%B9%81%E0%B8%8B%E0%B8%84_%E0%B8%AD%E0%B8%AA%E0%B8%B4%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B8%9F
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%AD%E0%B9%81%E0%B8%8B%E0%B8%84_%E0%B8%AD%E0%B8%AA%E0%B8%B4%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B8%9F
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=I-Robot&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%9F%E0%B8%A5%E0%B9%8C:Shakey.jpg
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สมัยโบราณการดูเวลาจะใช้นาฬิกาแดด เป็นเครื่องบ่งชี้เวลาแต่สามารถใช้ได้เพียงแค่
เวลากลางวันเท่านั้น นาฬิกาทรายจะใช้บอกเวลาในเวลากลางคืน จึงได้มีการคิดค้นและ
ประดิษฐ์เครื่องจักรกลส าหรบับอกเวลาให้แก่มนุษย์คือ นาฬิกาน้ า (Clepsydra) โดย 
Ctesibiua of Alexandria นักฟิสิกส์ชาวกรีกในปี 250 ก่อนคริสตกาล นาฬิกาน้ านี้ใช้บอก
เวลาแทนมนุษย์ที่แต่เดิมต้องบอกเวลาจากนาฬิกาแดดและนาฬิกาทราย โดยใช้พลังงานจาก
การไหลของน้ า เป็นตัวผลักท าให้กลไกของนาฬิกาน้ าท างาน และถือเป็นเครื่องจักรเครื่องแรก
ที่มนุษย์สร้างขึน้เพื่อใช้ส าหรับท างานแทนมนุษย์ และเมื่อมนุษย์ได้รู้จักและเรียนรู้เกี่ยวกับ
ไฟฟ้า ความคิดสร้างสรรค์ในการควบคุมเครื่องจักรโดยไม่ต้องใช้กระแสไฟฟ้าก็เริ่มขึ้น Nikola 
Tesla เป็นบุคลแรกทีส่ามารถใช้คลื่นวิทยใุนการควบคุมหุ่นยนต์เรือขนาดเล็กในนครนวิยอร์ก 
ในปี ค.ศ. 1898 ภายในงานแสดงผลงานทางด้านไฟฟ้า 

ปี ค.ศ. 1940 - 1950 หุ่นยนต์ชื่อ Alsie the Tortoise ได้ถือก าเนิดขึ้นโดย Grey 
Walter หุ่นยนต์รูปเต่าสร้างจากมอเตอร์ไฟฟ้าน ามาประกอบเป็นเครื่องจักร สามารถ
เคลื่อนที่ได้ด้วยล้อทั้ง 3 ต่อมาหุ่นยนต์ชื่อ Shakey ได้ถูกสร้างขึ้นให้สามารถเคลื่อนทีไ่ด้
เช่นเดียวกับ Alsie the Tortoise โดย Standford Research Institute:SRI แต่มี
ความสามารถเหนือกว่าคือมีความคิดเป็นของตนเองโดยที่ Shakey จะมสีัญญาณเซนเซอร์
เป็นเครื่องบอกสัญญาณในการเคลื่อนที่ไปมา ซึ่งนอกเหนือจากหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ไป
มาด้วยล้อแล้ว ในปี ค.ศ. 1960 หุ่นยนต์ที่ชื่อ General Electric Walking Truck ที่สามารถ
เดินได้ด้วยขาก็ถือก าเนิดขึ้น มีขนาดโครงสร้างใหญ่โตและหนักถึง 3,000 ปอน์ด สามารถก้าว
เดินไปด้านหน้าด้วยขาทั้ง 4 ข้างด้วยความเร็ว 4 ไมล์/ชั่วโมงโดยการใช้คอมพิวเตอร์ในการ
ควบคุมการเคลื่อไหวของขา General Electric Walk Truck ได้รับการพัฒนาโครงสร้างและ
ศักยภาพโดยวิศวกรประจ าบริษัท General Electric ชื่อ Ralph Moser 

ภายหลังจากที่หุ่นยนต์เริ่มเป็นที่รู้จักไปทั่วโลก หุ่นยนต์เริม่เข้ามามีบทบาท
ความส าคัญในด้านต่าง ๆ เกี่ยวข้องสัมพันธ์กับชีวิตของมนุษย์ โรงงานอุตสาหกรรมเริ่มมี
ความคิดใช้หุ่นยนต์แทนแรงงานมนุษย์เดิม หุ่นยนต์ด้านอุตสาหกรรมตัวแรกที่ชื่อ Unimates 
ได้ถือก าเนิดขึ้นในปี ค.ศ. 1950 - 1960 โดย George Devol และ Joe Engleberger ซึง
ต่อมา Joe ได้แยกตัวออกมาจาก George โดยเปิดบริษัทสร้างหุ่นยนต์ในชื่อของ Unimation 
ซึ่งต่อมาผลงานในด้านหุ่นยนต์ของ Joe ได้รับสมญานามว่า "บิดาแห่งหุ่นยนต์อุตสาหกรรม" 

 ประเภทของหุ่นยนต ์

ประเภทของหุ่นยนต์ สามารถแบ่งแยกได้หลากหลายรูปแบบตามลักษณะเฉพาะของ
การใช้งาน ได้แก่การแบ่งประเภทตามการเคลื่อนที่ นอกจากนี้อาจจ าแนกตามรูปลักษณ์
ภายนอกด้วยก็ได ้เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B8%AC%E0%B8%B4%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%A2
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9E%E0%B8%A5%E0%B8%B1%E0%B8%87%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84%E0%B8%A5%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%99%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B8%B8
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การแบ่งประเภทตามการเคลื่อนที่ได ้

หุ่นยนต์ที่ติดต้ังอยู่กับที่ ไม่สามารถเคลื่อนที่ได ้

หุ่นยนต์ที่ติดต้ังอยู่กับที่ สามารถเคลื่อนไหวไปมาแต่ไม่สามารถเคลื่อนทีไ่ด้ 
หุ่นยนต์ในประเภทนี้ได้แก่ แขนกลของหุ่นยนต์ที่ใช้ในงานด้านอุตสาหกรรมต่าง ๆ 
เช่นงานด้านอุตสาหกรรมผลติรถยนต์แขนกลของหุ่นยนต์ที่ใช้งานในด้านการแพทย์ 
เช่นแขนกลที่ใช้ในการผ่าตัด หุ่นยนต์ประเภทนี้จะมีลักษณะโครงสร้างที่ใหญ่โต 
เทอะทะและมนี้ าหนักมาก ใช้พลังงานให้สามารถเคลื่อนไหวได้จากแหล่งจ่าย
พลังงานภายนอก และจะมีการก าหนดขอบเขตการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เอาไว้ ท า
ให้หุ่นยนต์สามารถเคลื่อไหวไปมาได้ในเฉพาะที่ที่ก าหนดเอาไว้เท่านั้น 

 

หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนไหวและเคลื่อนที่ได ้

หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนไหวร่างกายไปมาได้อย่างอิสระ หมายความถึง
หุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนย้ายตัวเองจากต าแหน่งหนึ่งไปยังอีกต าแหน่งหนึ่งได้อย่าง
อิสระ หรือมีการเคลื่อนที่ไปมาในสถานที่ตา่ง ๆ เช่น หุ่นยนต์ที่ใช้ในการส ารวจดวง
จันทร์ขององค์กรนาซ่า หุ่นยนต์ส ารวจใต้พิภพหรือหุ่นยนต์ที่ใช้ในการขนถ่ายสินค้า 
ซึ่งหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนไหวได้นี้ ถูกออกแบบลักษณะของโครงสร้างให้มีขนาด
เล็กและมีระบบเคลื่อนที่ไปมา รวมทั้งมีแหล่งจ่ายพลังส ารองภายในร่างกายของ
ตนเอง แตกต่างจากหุ่นยนต์ที่ไม่สามารถเคลื่อนที่ไปมาได้ ซึ่งจะต้องมีแหล่งจ่าย
พลังงานอยุ่ภายนอก 

แหล่งจ่ายพลังส ารองภายในร่างกายของหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนไหว
ร่างกาย และสามารถเคลื่อนที่ไปมาได้นั้น โดยปกติแล้วจะถูกออกแบบลกัษณะของ
โครงสร้างให้มีขนาดเล็กรวมทั้งมีปริมาณน้ าหนักไม่มาก เพื่อไม่ให้เป็นอุปสรรคต่อ
การปฏิบัติงานของหุ่นยนต์หรืออุปสรรคในการเคลื่อนที ่

  การแบ่งประเภทตามลักษณะรูปร่างภายนอก 

โดยทั่วไป หุ่นยนต์ยังถูกจ าแนกตามลักษณะรูปลักษณ์ภายนอก และมคี าศัพท์เฉพาะ
เรียกต่างๆกันไป ได้แก ่

1. หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ (Humanoid Robot) เป็นลักษณหุน่ยนต์ที่เหมือนกับ
มนุษย ์

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2. แอนดรอยด์ (Android) เป็นการเรียกหุ่นยนต์คล้ายมนุษย์ที่สามารถแสดงออก
เหมือนมนุษย์ แม้ว่ารากศัพทภ์าษากรีกของค านี้หมายถึงเพศชาย แต่การใช้ใน
บริบทภาษาอังกฤษมักไม่ได้มีความหมายเจาะจงว่าเป็นเพศใด 

3. จีนอยส์ (Gynoid) เป็นการเรียกหุ่นยนต์คล้ายมนุษย์เพศหญิง 

4. แอ็คทรอยด์ (Actriod) เป็นหุ่นยนตท์ี่เลียนแบบพฤติกรรมมนุษย์ เช่น กะพริบ
ตา หายใจ เริ่มพัฒนาโดย มหาวิทยาลัยโอซาก้าและบริษัทโคโคโระ 

5. ไซบอร์ก (Cyborg) เป็นหุ่นยนต์ที่เช่ือมต่อกับสิ่งมีชีวิต หรือ ครื่งคนครึ่งหุ่น เริ่ม
ปรากฏครั้งแรกในเรื่องแต่งปี 1960 

6. นาโนโรบอท (Nanorobot) เป็นหุ่นยนต์ขนาดเล็กมาก ขนาดประมาณ 0.5-3 
ไมครอน 

ประโยชน์และความสามารถของหุ่นยนต ์

หุ่นยนต์เริ่มเข้ามามีบทบาทกับชีวิตประจ าวันของมนุษย์เรื่อยมา เทคโนโลยีที่ได้รับ
การพัฒนาอย่างต่อเนื่องในปัจจุบัน ท าให้ความสามารถของหุ่นยนต์พัฒนาขึ้นอย่างรวดเร็ว 
สามารถท างานต่าง ๆ ที่มนษุย์ไม่สามารถท าได้จ านวนมาก ซึ่งการน าหุ่นยนต์เข้าใช้งานแทน
มนุษย์นั้น สามารถแบ่งประเภทตามความสามารถของหุ่นยนต์ได้ ดังนี้ 

ความสามารถในด้านการแพทย์ 

ในงานด้านการแพทย์ เริ่มน าเอาหุ่นยนต์แขนกลเข้ามามีส่วนร่วมในการช่วยท าการ
ผ่าตัดคนไข้ เนื่องจากหุ่นยนต์นั้นสามารถท างานในด้านที่มีความละเอียดสูงที่เกิน
กว่ามนุษย์จะท าได้ เช่น การน าเอาหุ่นยนต์มาใช้งานด้านการผ่าตัดสมอง ซึ่งมีความ
จ าเป็นอย่างมากที่ต้องการความละเอียดในการผ่าตัด หุ่นยนต์แขนกลจึงกลายเป็น
ส่วนหนึ่งของการผ่าตัดในด้านการแพทย์ การท างานของหุ่นยนต์แขนกลในการผ่าตัด 
จะเป็นลักษณะการท างานของการควบคุมการผ่าตัดโดยผ่านทางแพทย์ผู้ท าการ
ผ่าตัดอีกที ซึ่งการผ่าตัดโดยมีหุ่นยนต์แขนกลเข้ามามีส่วนร่วมนั้นจะเน้นเรื่องความ
ปลอดภัยเป็นอย่างสูง รวมทั้งความสามารถในการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์ รวมถึงงาน
เภสัชกรรมที่มีบางโรงพยาบาลน าหุ่นยนตม์าใช้ในการจ่ายยา 

ความสามารถในงานวิจัย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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หุ่นยนต์สามารถท าการส ารวจงานวิจัยทางด้านวิทยาศาสตร์ร่วมกับมนุษย์ เช่น การ
ส ารวจท้องทะเลหรือมหาสมทุรที่มีความลึกเป็นอย่างมาก หรือการส ารวจบริเวณ
ปากปล่องภูเขาไฟเพื่อเก็บบันทึกข้อมูลการเปลี่ยนแปลงต่าง ๆ ซึ่งเป็นงานเสี่ยง
อันตรายที่เกินขอบเขตความสามารถของมนุษย์ที่ไม่สามารถปฏิบัติงานส ารวจเช่นนี้
ได้ ท าให้ปัจจบุันมีการพัฒนาหุ่นยนต์เพ่ือใช้ในงานวิจัยและส ารวจ เพื่อให้หุ่นยนต์
สามารถทนต่อสภาพแวดล้อมและสามารถท าการควบคุมหุ่นยนต์ได้ในระยะไกลด้วย
ระบบคอนโทรล โดยมีเซนเซอร์ติดตั้งที่ตัวหุ่นยนต์เพ่ือใช้ในการวัดระยะทางและเก็บ
ข้อมูลในส่วนต่าง ๆ ทางด้านวิทยาศาสตร์ 

ความสามารถในงานอุตสาหกรรม 

หุ่นยนต์เริ่มมีบทบาททางด้านเทคโนโลยีอุตสาหกรรมในขณะที่งานด้านอุตสาหกรรม 
มีความต้องการด้านแรงงานเป็นอย่างมาก การจ้างแรงงานจ านวนมากเพ่ือใช้ในงาน
อุตสาหกรรม ท าให้ต้นทุนการผลิตของแต่ละโรงงานอุตสาหกรรม เพิ่มจ านวนสูงขึ้น 
และงานอุตสาหกรรมบางงานไม่สามารถทีจ่ะใช้แรงงงานเข้าไปท าได้ ซึ่งบางงานนั้น
อันตรายและมีความเสี่ยงเป็นอย่างมาก หรือเป็นงานที่ต้องการความรวดเร็วและ
แม่นย าในการผลิตรวมทั้งเป็นการประหยัดระยะเวลา ท าให้หุ่นยนต์กลายเป็น
ทางออกของงานด้านอุตสาหกรรม 

ความสามารถในด้านความมั่นคง 

อาจจะสร้างเครื่องบินสอดแนมผู้ก่อการร้าย โดยติดตั้งเรดาร์คอยตรวจจับเหตุที่อาจ
ไม่ชอบมาพากล 

ความสามารถในด้านบันเทิง 

หุ่นยนต์ประเภทนี้ได้รับการพัฒนาให้สามารถตอบโต้กับคนได้เสมือนเป็นเพ่ือน เล่น
หรือสัตว์เลี้ยง ซึ่งมีในรูปแบบของสุนัข แมว และแมลง เป็นต้น หรือกระทัง่สร้าง
ความบันเทิงทางเพศให้กับมนุษย์ได้อีกด้วย 

ความสามารถในงานครัวเรือน 

ท างานในบ้านแทนมนุษย ์อ านวยความสะดวกภายในบ้านทดแทนแรงงานมีความ
ปลอดภัยไม่ต้องจ้างแรงงาน 

ส่วนประกอบของหุ่นยนต ์

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ในหุ่นยนต์หนึ่งตัวจะประกอบด้วยอุปกรณ์และชิ้นส่วนต่างๆมากมาย ซึ่งอุปกรณ์แต่
ละชนิดนั้นจะมีหน้าที่แตกตา่งกันไป ตามลักษณะและวัตถุประสงค์ของการใช้งาน การ
เลือกใช้จึงจ าเป็นต้องอาศัยความรู้ความเข้าใจรวมถึงความเหมาะสม เพื่อให้หุ่นยนต์สามารถ
ท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ รวดเร็ว คงทน และประหยัดพลังงาน 

หุ่นยนต์จะแบ่งส่วนประกอบใหญ่ๆ เป็น 4 ส่วน ได้แก ่

1. อุปกรณ์ทางกล แมคคานิค (mechanic) 

2. อุปกรณ์ขับเร้า แอคชูเอเตอร์ (actuator) 

3. อุปกรณ์ไฟฟ้า อิเลคทรอนิกส์ (electronic) 

4. อุปกรณ์ควบคุม คอนโทรลเลอร์ (controller) 

1. อุปกรณ์ทำงกล แมคคำนิค (mechanic) คือ ชิ้นส่วนกลไกต่างๆของหุ่นยนต์ เช่น 
โครงสร้าง เพลา เฟือง  สกรูส่งก าลัง สายพาน โซ่ สปริง ข้อต่อสวมเพลา คลัตช์ เบรก ข้อต่อ 
ก้านต่อโยง ตลับลูกปืนและปลอกสวม 

 
รูปที่ 2.8 รูปโครงสร้าง 

 
โครงสร้ำงเป็นส่วนประกอบหลักส าคญัของหุ่นยนต์ ท าหน้าที่ยึดจับอุปกรณ์ต่างๆ ใน

ตัวหุ่นยนต์ และยังป้องกันอุปกรณ์ต่างๆไม่ให้ได้รับอันตรายจากภายนอก โครงสร้างของ
หุ่นยนต์เปรียบได้กับโครงกระดูกของมนุษย์ ซึ่งจะมีลักษณะแตกต่างกันไปตามหน้าที่การ
ท างานและวัตถุประสงค์ของหุ่นยนต์นั้นๆ เช่นหุ่นยนต์ถูกสร้างขึ้นเพื่อลอกเลียนแบบการ
ท างานหรือการเคลื่อนที่ของสิ่งมีชีวิต โครงสร้างนั้นจะถูกออกแบบมาใหม้ีลักษณะคล้ายกับ
สิ่งมีชีวิตชนิดนั้นๆ วัสดุที่นิยมน ามาสร้างเป็นโครงสร้างของหุ่นยนต์ ได้แก ่อะลูมิเนียม เหล็ก 
พลาสติก ฯลฯ ซึ่งการจะเลือกใช้วัสดุน้ันขึ้นอยู่กับลักษณะการน าไปใช้งาน เช่น หากต้องการ
สร้างหุ่นที่มีน้ าหนักเบา ควรพิจารณาเลือกใช้อะลูมิเนียมเป็นวัสดุหลักเป็นต้น นอกจากน้ีการ
เลือกใช้วัสดุควรค านึงถึงปัจจัยอื่นๆ เช่น กระบวนการผลิตและราคาประกอบด้วย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-1.jpg
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รูปที่ 2.9 รูปเพลา 

 

เพลำ (shaft) 
      เพลาเป็นช้ินส่วนที่มีลักษณะเป็นก้านทรงกระบอกที่หมุนได้ ใช้ในการส่งถ่ายก าลัง
จากอุปกรณ์ขับเร้า เช่นมอเตอร์ไปยังส่วนที่เคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ เพลาเป็นชิ้นส่วนที่ส าคัญ
มากในหุ่นยนตท์ี่เคลื่อนไหวได้ทุกชนิด นอกจากเพลาแล้ว ยังมี  แกน (axle) ซึ่งจะเป็น
ชิ้นส่วนลักษณะเดียวกันกับเพลาแต่ไม่สามารถหมุนได้ ส่วนใหญ่ท าหน้าที่รองรับชิ้นส่วนที่
หมุน เช่น ล้อ เป็นต้น 
 

 
รูปที่ 2.10 รูปเฟือง 

 

เฟือง (gear) 
  เฟืองท าหน้าที่ส่งก าลังจากเพลาหนึ่งไปยังอีกเพลาหนึ่ง โดยใช้การขบกันของ
ฟันเฟือง ในการส่งถ่ายก าลังของเฟืองนั้นจะประกอบไปด้วยเฟืองสองตัวที่ขบกันอยู่ โดยมี
เฟืองตัวขับ (driving gear) หรือพิเนียน (pinion) เป็นตัวหมุนส่งก าลังให้เฟืองตาม (driven 
gear) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-2.jpg
https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-3.jpg
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รูปที่ 2.11 รูปสกรูส่งก าลัง 

 

 

สกรูส่งก ำลัง 
มีหน้าที่ส่งก าลงัโดยเปลี่ยนจากการหมุนเป็นการเลื่อน มีอัตราการทดของเฟืองที่สูง

มาก จึงสามารถใช้ในการส่งถา่ยก าลังได้ดี นิยมใช้ในงานทีต่้องแบกรับน้ าหนักมากๆ 

 
รูปที่ 2.12 รูปสายพาน 

 

สำยพำน (belt) 
  สายพานมีหน้าที่ส่งก าลังจากเพลาหนึ่งไปยังอีกเพลาหนึ่งเช่นเดียวกับเฟือง แต่
สายพานมีคุณสมบัติเฉพาะตัว คืออ่อนตัวได้ (fexible) รับแรงกระตุกและแรงสั่นได้ดีกว่า
เฟือง เสียงเบากว่า แต่ก็มีข้อเสียคืออัตราทดไม่แน่นอนเนื่องจากการไถลตัวของสายพาน 
(slip) และไม่สามารถรับอัตราทดที่สูงได้ การส่งก าลังด้วยสายพานท าได้โดยติดต้ังวงล้อ
สายพาน (pulley) ตั้งแต่สองอันขึ้นไป  ซึ่งแรงในแนวสัมผสัจะถูกส่งถ่ายจากวงล้อสายพาน
ขับไปยังวงล้อสายพานตาม โดยอาศัยความเสียดทานระหว่างสายพานและวงล้อ
สายพาน นอกจากนี้แล้วยังมีสายพานฟัน (timing belt)  ซึ่งมีลักษณะเหมือนกับสายพาน
แบน แต่ที่สายพานจะมีฟันเพ่ือใช้ขบกับวงล้อสายพานแบบเฟืองท าให้ไม่มีการลื่นไถล 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-4.jpg
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รูปที่ 2.13 รูปโซ่ 

โซ ่
โซ่มีหน้าที่ส่งก าลังจากเพลาหน่ึงไปยังอีกเพลาหนึ่ง เช่นเดียวกับเฟืองและสายพาน 

ในการส่งก าลังโซ่จะคล้องอยู่รอบเฟืองโซ่ (sprocket) ตั้งแต่สองอันขึ้นไป เฟืองโซ่เป็นล้อที่มี
ฟันรูปร่างพิเศษเพื่อรับกับร่องของโซ่ ในการขับด้วยโซ่นั้นข้อโซ่จะขบกับฟันของเฟืองโซ่จึงไม่
มีการลื่นไถล  ท าให้การส่งก าลังมีอัตราทดคงที่เช่นเดียวกับการขับด้วยเฟือง แต่การติดตั้งไม่
ต้องเที่ยงตรงเท่ากับเฟือง จึงเป็นที่นิยมมาก แต่ก็มีข้อเสียคือ มีเสียงดัง การติดตั้งโซ่โดยปกติ
นิยมติดตั้งให้แนวจุดศูนย์กลางของเฟืองโซ่ทั้งคู่อยู่ในแนวระดับ หรือท ามุมกับแนวระดับไม่
เกิน 60 องศา และจะต้องให้ด้านล่างเป็นด้านหย่อน ไม่นิยมการติดตั้งให้แนวศูนย์กลางของ
เฟืองโซ่ทั้งคู่อยู่ในแนวดิ่ง หรือด้านบนเป็นด้านหย่อน เนื่องจากโซ่มักจะหลุดจากจานโซ่ได้ง่าย
เมื่อโซ่เกิดการยืดเพียงเล็กน้อย 

 
รูปที่ 2.14 รูปข้อต่อ 

 
 
ข้อต่อ (joint) 
  เป็นอุปกรณ์ที่ใช้เชื่อมต่อช้ินส่วนที่เคลื่อนที่สมัพัทธ์กันของหุ่นยนต์  ซึ่งโดยทั่วไปมี ๒ 
ชนิด คือ ข้อต่อหมุน (rotational joint) เป็นข้อต่อที่ต่อกับชิ้นส่วนที่เคลื่อนที่ในลกัษณะที่มี

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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การหมุนรอบข้อต่อ และข้อต่อเชิงเส้น (linear joint)  เป็นข้อต่อที่ต่อกับชิ้นส่วนที่มีการ
เคลื่อนที่ในลักษณะเป็นเชิงเส้น เช่น เคลื่อนแบบไป-กลับ ในแนวเส้นตรงหรือโค้ง 

 
รูปที่ 2.15 รูปสปริง 

สปริง (spring) สปริงเป็นชิ้นส่วนที่มีความยืดหยุ่น ท าหนา้ที่ได้หลายประเภท เช่น 
ส่งแรงจากช้ินส่วนหนึ่งไปยังอีกช้ินส่วนหนึ่ง รองรับแรงกระแทก เป็นแหล่งพลังงานให้กับ
กลไก และท าหน้าที่ให้ชิ้นส่วนกลับคืนสู่ต าแหน่งเดิมสปรงิที่นิยมใช้ในหุน่ยนต์มีดังน้ี สปริงขด 
(helical spring)สปริงขดแบบดึง (tensionspring)สปริงขดแบบบิด(helicaltorsionspring) 
สปริงแผ่น (leafspring)สปริงแหวน (conicaldiscspring)และสปริงลาน (spiral sping) 

 
รูปที่ 2.16 รูปข้อต่อสวมเพลา 

ข้อต่อสวมเพลำ (coupling) 
ข้อต่อสวมเพลาเป็นอุปกรณ์ที่ท าหน้าที่ส่งถา่ยแรงบิดระหว่างเพลาสองเพลา โดยเพลาที่ต่อ
กับต้นก าลังจะเป็นเพลาขับและอีกด้านหนึ่งจะเป็นเพลาตาม ข้อต่อสวมเพลาที่นิยมใช้กบั
หุ่นยนต์สามารถแบ่งได้ดังนี้ ข้อต่อสวมเพลาแบบแข็งเกร็ง (rigid coupling) ใช้ในการต่อ
เพลาที่ศูนย์ของเพลาทั้งสองตรงกัน ข้อต่อสวมเพลาแบบยืดหยุ่นได้  (flexible coupling) มี
ความยืดหยุ่นเล็กน้อย จึงช่วยประกอบเพลาสองเพลาที่มีการเยื้องศูนย์ได้ และยังช่วยลดการ
เกิดแรงกระชากหรือแรงสั่นได้อีกด้วย ข้อต่อสวมเพลานิรภัย (safety coupling) ใช้ป้องกัน
การเกิดการเกินภาระ (over load) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-6.jpg
https://phichitra999.files.wordpress.com/2012/12/e0b894e0b8b2e0b8a7e0b899e0b98ce0b982e0b8abe0b8a5e0b894-7.jpg


42 
 

 
รูปที่ 2.17 รูปคลัตช ์

คลัตช์ (clutch) 
คลัตช์เป็นอุปกรณ์ที่ท าหน้าทีส่่งถ่ายแรงบิดระหว่างเพลาสองเพลา เช่นเดียวกับข้อต่อสวม
เพลา แต่สามารถที่จะตัดต่อก าลังในการส่งถ่ายได้ในขณะที่เพลาก าลังหมุนอยู่ คลัตช์แบง่เป็น
๒ประเภทใหญ่ๆ ดังนี้ คือ คลัตช์ที่ใช้แรงเสียดทานระหว่างผิวสัมผัส (friction clutch) คลัตช์
ประเภทนี้จะเกิดการไถลได้ ท าให้ลดแรงกระแทกที่เกิดขึน้ที่ข้อต่อเพลาลง แต่ข้อเสียคอืมี
ความร้อนสูง ได้แก่ คลัตช์แผ่น(disc clutch) คลัตช์ลิ่ม (cone clutch) คลัตช์ก้ามปู (shoes 
clutch) และคลัตช์แม่เหล็กไฟฟ้า (electro-magnetic clutch) ส่วนอีกประเภทหนึ่งคือ
คลัตช์ที่ไม่ใช้ความเสียดทานระหว่างผิวสัมผัส (positive contact clutch) ได้แก่ คลัตช์ที่ใช้
วิธีการล๊อคทางกลโดยตรง (direct mechanical lock-up) ข้อดีคือไม่มีการไถล ท าใหไ้ม่มี
ความร้อน ส่วนข้อเสียคือ ไมส่ามารถตัดต่อเพลาที่หมุนด้วยความเร็วรอบสูงได้ และจะเกิด
แรงกระแทกขึน้ทุกครั้ง 

 
รูปที่ 2.18 รูปเบรก 

เบรก (break) 
เบรกเป็นอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนที่ของชิ้นส่วน โดยการท าให้การเคลื่อนที่ช้าลง หรือหยุด
การเคลื่อนที่ของชิ้นส่วนนั้นๆ โดยใช้ความเสียดทาน (friction) ระหว่างผิวสัมผัส เบรกแบ่ง
ออกเป็นประเภทใหญ่ๆได้ดังนี้ เบรกแผ่นคาด (band break) เบรกก้ามปู (shoe break) 
และเบรกแบบจาน (disc break) 
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รูปที่ 2.19 รูปตลับลูกปืนและปลอกสวม 

 
ตลับลูกปืนและปลอกสวม (bearing and bush) 

ตลับลูกปืนและปลอกสวม ตา่งก็เป็นอุปกรณ์ที่ใช้รองรับจุดหมุน หรือจุดต่างๆที่เคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์ ท าหน้าที่ลดแรงเสยีดทานที่เกิดจากการเคลื่อนไหวของอุปกรณ์ 

ก้ำนต่อโยง (link) 
ก้านต่อโยงในที่นี้หมายถึงช่ือเรียกช้ินส่วนของวัตถุที่น ามาเชื่อมต่อเพื่อสร้างการเคลื่อนไหว
ของหุ่นยนต์ซึ่งหากน าก้านต่อโยงหลายๆอันมาต่อรวมกันจะเรียกว่า กลไกก้านต่อโยง 
 
2. อุปกรณ์ขับเร้ำ แอคชเูอเตอร์ (actuator)  คือ อุปกรณ์ที่สามารถเปลี่ยนแปลงพลังงาน
ไฟฟ้าที่ป้อนเข้าให้กลายเป็นการกระจัด การเคลื่อนที่ หรอืแรง เช่น มอเตอร์ไฟฟ้า ระบบนิว
แมติกส์ และระบบไฮโดรลิกส์ 

 
รูปที่ 2.20 รูปมอเตอร ์

มอเตอร์ไฟฟำ้ (electric motor) 
มอเตอร์ไฟฟ้า เป็นอุปกรณ์เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล ท าหน้าที่เป็นตัวขับให้กลไก
ต่างๆของหุ่นยนต์เคลื่อนไหว เปรียบเสมือนกล้ามเนื้อของมนุษย์ ที่ท าหน้าที่ขับเคลื่อนอวัยวะ
ต่างๆให้เคลื่อนไหว เช่น เมื่อต่อมอเตอร์เข้าข้อต่อ หุ่นยนต์ก็จะสามารถหมุนข้อต่อนั้น
ได ้ หรือต่อมอเตอร์เข้ากับชุดล้อ หุ่นยนต์ก็จะสามารถขับเคลื่อนที่ได้เป็นต้น มอเตอร์ไฟฟ้า
แบบหมุนต่อเนื่อง จะประกอบไปด้วย ๒ ส่วน คือ ส่วนที่อยู่กับที่ สเตเตอร์ (stator)  และ
ส่วนที่เคลื่อนที ่โรเตอร์ (rotor) มีหลักการท างานดังนี้ กระแสไฟฟ้าที่ถูกจา่ยเข้าไปเป็น
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พลังงานให้กับมอเตอร์ ท าใหเ้กิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าในขดลวดสเตเตอร์และขดลวดโรเตอร์ 
การผลักกันของสนามแม่เหลก็ไฟฟ้าทั้งสอง ท าให้เพลาที่ตอ่อยู่กับโรเตอร์หมุนอย่างต่อเนื่อง
ไปเรื่อยๆ ซึ่งจะหยุดหมุนก็ต่อเมื่อมีการปิดจ่ายพลังงานไฟฟ้า หรือแรงหมุนของมอเตอร์ไม่
สามารถเอาชนะภาระที่มากระท าต่อมอเตอร์ได้ (stalled) 
  

 
รูปที่ 2.21 รูปวงจรมอเตอร์แบบล าดับ 

มอเตอร์แบบล ำดับขั้น หรือสเตปเปอร์มอเตอร์ (stepper motor) 
โดยทั่วไปแล้วมอเตอร์ไฟฟ้าจะมีการหมุนทีต่่อเนื่อง  อาจไม่สะดวกมากนักหากต้องการสั่งการ
ท างานให้เคลื่อนที่เป็นองศาตามที่ก าหนด มอเตอร์แบบล าดับขั้นจึงเป็นอีกทางเลือกหนึ่งที่
สามารถน าไปใช้งานควบคุมทิศทางการหมุนตามต าแหน่งที่ต้องการได้ หากต าแหน่งนั้นตรง
กับล าดับขั้นของมอเตอร์พอดี  ลักษณะการท างานของมอเตอร์แบบล าดับขั้น จะต้องป้อน
สัญญาณพัลส ์(pulse) ให้กับขดลวดสเตเตอร์ท าให้เกิดแรงผลักที่โรเตอร์ จึงเกิดการหมุนของ
มอเตอร์แบบล าดับขั้น เมื่อหมุนครบ 1 รอบ เท่ากับ 360 องศา  ถ้ามอเตอร์แบบล าดับขั้นมี
การหมุนเท่ากับ 5 องศาต่อขั้น ดังน้ัน ความละเอียดของการหมุนของมอเตอร์แบบล าดับขั้น
ตัวนี้เท่ากับ ๗๒ ขั้นต่อรอบ  โดยทั่วไปแล้วมอเตอร์แบบล าดับขั้นถูกใช้งานอย่างแพร่หลายใน
ปัจจุบัน  เพราะสามารถควบคุมการหมุนต าแหน่งใดก็ได้  เช่น หัวอ่าน ซีดีรอม (CD ROM) 
ฮาร์ดดิสก์ (hard disk) ตลอดจนอุตสาหกรรมผลิตต่างๆ เช่น หุ่นยนต์อุตสาหกรรม ระบบ
สายพาน เป็นต้น 

 
รูปที่ 2.22 รูปเซอร์โวมอเตอร์ 
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เซอร์โวมอเตอร์ (Servo motor) 
เซอร์โวมอเตอร์เป็นมอเตอร์ชนิดพิเศษที่สามารถควบคุมให้ท างานเฉพาะต าแหน่งใดต าแหน่ง
หนึ่งได้ โดยที่เซอรโ์วมอเตอร์จะประกอบด้วย มอเตอร์ไฟฟ้า เซ็นเซอร์จับต าแหน่งของเพลา 
และวงจรอิเล็กทรอนิกส์ที่ควบคุมมอเตอร์ เซอร์โว (servo) มาจากระบบมีความสามารถที่จะ
ควบคุมพฤติกรรมของตัวมันเองได้ ซึ่งสามารถวัดต าแหน่งของตัวเองและชดเชยก าลังงานที่
เสียไปด้วยสัญญาณควบคุมทีป่้อนกลับมา มอเตอร์ชนิดนี้นิยมใช้ในงานทีต่้องการความ
แม่นย าของต าแหน่งสูง 

 
รูปที่ 2.23 รูประบบนิวเมตริกส์ 

ระบบนิวแมติกส์ (pneumatic) 
ระบบนิวแมติกส์ คือระบบก าลังของไหล โดยใช้แรงดันของอากาศ เป็นตัวขับเคลื่อนอุปกรณ์
ต่างๆ ให้เป็นพลังงานกล เช่น กระบอกสูบระบบนิวแมติกส์ และ มอเตอร์ระบบนิวแมติกส์ 
เนื่องจากของไหลที่ใชใ้นการอัดคืออากาศมีการอัดยุบตัวได้ ระบบนิวแมติกส์จึงไม่สามารถ
แบกรับน้ าหนักมากได้ 

 
รูปที่ 2.24 รูประบบไฮดรอลิกส์ 

ระบบไฮโดรลกิส์ (hydraulic) 
ระบบไฮโดรลิกส์ คือระบบก าลังของไหล โดยใช้แรงดันของเหลว เป็นตัวขับเคลื่อนอุปกรณ์
ต่างๆ ให้เป็นพลังงานกล โดยหลักการท างานจะคล้ายกับระบบนิวแมติกส์ แต่แตกต่างตรง
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ของไหลที่ใช้ในการอัด เนื่องจากของไหลที่ใช้ในการอัดคือของเหลวซึ่งไม่มีการยุบตัว ระบบ
ไฮโดรลิกส์จึงนิยมใช้ในงานทีต่้องใช้ก าลังสูง 

 

 
รูปที่ 2.25 รูปแผงอิเล็กทรอนิกส์ 

3. อุปกรณ์ไฟฟ้ำ อิเลคทรอนิกส์ (electronic) คือ อุปกรณ์ที่ใช้สญัญาณทางระบบไฟฟ้า 
เช่น อุปกรณ์ตรวจรู้ วงจรขับต่างๆ และอุปกรณ์แสดงผล 

 
รูปที่ 2.26 รูปอุปกรณ์เซ็นเซอร์ 

 
อุปกรณ์ตรวจรู้ เซ็นเซอร์ (Sensor) 

  อุปกรณ์ตรวจรู้ใช้ส าหรับตรวจวัดปริมาณของตัวแปรต่างๆ ใชใ้นการรับค่า (input) 
ปริมาณทางฟิสิกส์ (physic) เช่น แสง สี อุณหภูมิ เสียง แรง ความดัน ความหนาแน่น 
ระยะทาง ความเร็ว อัตราเร่ง ระดับความสูง และอัตราการไหลเป็นต้น  แล้วแปลงปริมาณ
ทางฟิสิกส์ที่ได้เป็นสัญญาณทางไฟฟ้า หรือปริมาณการวัดในรูปแบบที่สามารถน าไป
ประมวลผลต่อได ้

อุปกรณ์ตรวจรู้ เป็นส่วนที่ส าคัญในการท างานของหุ่นยนต์ เปรียบเสมือนกับ
ประสาทสัมผัสในการท างานของมนุษย์ เช่น อุปกรณ์ตรวจรู้แสงที่ท าหนา้เหมือนตา โดย
เปลี่ยน แสง ส ีที่รับเข้ามาเป็นสัญญาณไฟฟ้า และส่งต่อใหร้ะบบประมวลผล อุปกรณ์ตรวจรู้
มีมากมายหลายชนิด ตามสิ่งที่จะท าการตรวจวัด เช่น  อุปกรณ์ตรวจรู้วัดต าแหน่ง (position 
sensor) อุปกรณ์ตรวจรู้วัดความเร็ว (velocitysensorอุปกรณ์ตรวจรู้วัดความเร่ง 
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(acceleration sensor) อุปกรณ์ตรวจรู้วัดแรง (forcesensor)อุปกรณ์ตรวจรู้วัดแรงบิด 
(torque sensor) อุปกรณ์ตรวจรู้อินฟราเรด (infraredsensor)ใช้บอกต าแหน่งโดยการ
สะท้อนของคลื่นแสงที่ความถีต่่ ากว่าแสงสีแดง อุปกรณ์ตรวจรู้อัลตร้าโซนิค 
(ultrasoniosensor)ใช้บอกต าแหน่งโดยการสะท้อนของคลื่นเสียงที่มีความถี่สูง เลเซอร์เรนจ์
ฟายเดอร์ (laserrangefinder sensor)ใช้ในการกะระยะน าทางโดยใช้แสงเลเซอร์และ
อุปกรณ์ตรวจรู้จีพีเอส(GPS:Global Position System) ใช้ในการระบุต าแหน่งโดยใช้การ
อ้างอิงจากดาวเทียมเป็นต้น 

 
รูปที่ 2.27 รูประบบเอนโคดเดอร ์

 
เอนโคดเดอร์ (Encoder) 

เอนโคดเดอร ์เป็นอุปกรณ์ตรวจรู้รูปแบบหนึ่ง ซึ่งมีความส าคัญมากใช้ในการวัดมุมเพลาของ
มอเตอร์ เอนโคดเดอร์ประกอบด้วย จานหมุน และอุปกรณ์ตรวจจับ โดยจานหมุนจะมีช่อง
เล็กๆ เมื่อเพลาของมอเตอร์หมุนจะท าให้จานหมุนไปตัดล าแสงของอุปกรณ์ตรวจจับ ท าให้ชุด
รับแสงมีการรบัสัญญาณเป็นช่วงๆ จึงท าให้สัญญาณที่ได้มลีักษณะเป็นพัลส ์  ซึ่งสัญญาณ
พัลส์ที่ได้จะแปรผันตรงกับการหมุนของเพลามอเตอร์ ซึ่งมีอยู ่2 ชนิด คือ 1) เอนโคดเดอร์ 
อินคริเมนต์ (incremental encoder) โดยทั่วไปเรียกว่าเอนโคดเดอร์แบบโรตารี (rotary 
encoder) เป็นเอนโคดเดอร์แสดงความเร็ว สัญญาณที่ไดจ้ะเป็นสัญญาณแบบดิจิตอล 
(digital) ง่ายต่อการแปรผล 2) เอนโคดเดอร์แบบสัมบูรณ ์(absolute encoder) หรือ
โดยทั่วไปเรียกว่าโพเทนชิโอมิเตอร์ (potentiometer) โดยทั่วไปแล้วการท างานคล้ายกับเอน
โคดเดอร์แบบโรตารี แต่สัญญาณที่ได้จะเป็นเลขฐานสอง (binary) การใช้งานจะยากกว่าเอน
โคดเดอร์แบบโรตารี่ แต่เอนโคดเดอร์ชนิดนี้จะให้ความเทีย่งตรงและสามารถบอกได้ทุก
ต าแหน่งของการเคลื่อนที ่

 
อุปกรณ์แสดงผล (output device ) 

อุปกรณ์แสดงผล คืออุปกรณท์ี่ใช้แสดงค่า (output) สถานะต่างๆ ของหุ่นยนต์ให้มนุษย์ทราบ 
ซึ่งอุปกรณ์ที่ใชแ้สดงผลของหุน่ยนต์มีอยู่ด้วยกันหลายรูปแบบ เช่น จอภาพ (monitor) ใช้ใน
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การบอกสถานะด้วยภาพ ล าโพง (speaker)ใช้ในการบอกสถานะด้วยเสียง หรือแม้แตก่ระทั่ง
หลอดไฟ (lamp) ก็ใช้ในการบอกสถานะของหุ่นยนต์ได้เช่นกัน 

 
ชุดขับมอเตอร ์(motor driver) 

ชุดขับมอเตอร์เป็นส่วนส าคัญที่จะท าให้มอเตอร์เกิดการหมุน ส่วนใหญ่การท างานของชุดขับ
จะเหมือนกับการท างานของสวิทช์ที่เปิดปิดตามสัญญาณทีชุ่ดควบคุมส่งออกมา ใช้ในการ
ควบคุมต าแหน่ง และความเร็วของมอเตอร์ ตัวอย่างเช่น การขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ความเร็วในการหมุนนั้นขึ้นกบัขนาดของแรงดันและกระแสที่จ่ายให้มอเตอร ์ แต่แรงดนัและ
กระแสที่ป้อนให้นั้นต้องไม่เกินค่าที่มอเตอร์สามารถรับได้ด้วย  ไม่เช่นน้ันจะท าให้เกิดความ
ร้อนขึ้นที่ตัวมอเตอร์และเกิดความเสียหายขึ้น  ส่วนทิศทางการหมุนของมอเตอร์นั้นขึ้นกับขั้ว
ของแหล่งจ่ายที่เราป้อน 

 
4. อุปกรณ์ควบคุม คอนโทรลเลอร์ (controller) คือสมองกลที่ควบคุมการท างานของ
หุ่นยนต์ เช่น สมองกลที่ประดิษฐ์จากอุปกรณ์อิเลคทรอนกิส์ เครื่องควบคุมขนาดเล็ก 
คอมพิวเตอร์ชนิดแผงวงจรส าเร็จรูป เครื่องควบคุมเชิงตรรกะที่สามารถโปรแกรมได้ และ
คอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล 

 
สมองกลที่ประดิษฐ์จำกอุปกรณ์อิเลคทรอนิกส ์

ความแตกต่างของหุ่นยนต์กับเครื่องจักรกลทั่วไป ก็คือหุน่ยนต์มีระดับขั้นการท างานด้วย
ตัวเองสูงกว่าเครื่องจักรกล สมองกลของหุ่นยนต์เปรียบได้กับสมองของมนุษย์ ยกตัวอย่างเช่น 
ถ้าหากหุ่นยนต์ไม่มีสมองกลไว้สั่งการ ก็อาจจะเดินไปชนกับฝาผนังได้ ในการควบคุมหุ่นยนต์
ที่ไม่มีเงื่อนไขการท างานมากนัก สามารถใช้อุปกรณ์อิเลคทรอนิกส์พื้นฐาน เช่น ตัวต้านทาน 
(resistor) ตัวเก็บประจุ (capacitor) ตัวเหนี่ยวน า (inductor) ทรานซสิเตอร์ (transistor) 
และตัวตรวจรู้มาประกอบกันเป็นวงจรควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ได้ 

  

 
รูปที่ 2.28 รูประบบแผงติดไมโครคอนโทรลเลอร ์
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เครื่องควบคุมขนำดเล็ก ไมโครคอนโทรลเลอร ์(microcontroller) 
ในหุ่นยนต์ที่มีเงื่อนไขการท างานมากขึ้น เราจ าเป็นต้องเพิ่มความสามารถให้กับสมองกลของ
หุ่นยนต์ เครื่องควบคุมขนาดเล็กจึงถูกคิดขึน้มาเพ่ือแทนที่วงจรอิเลคทรอนิกส์พื้นฐานดังที่
กล่าวมาข้างต้น เครื่องควบคุมขนาดเล็กสามารถเปลี่ยนแปลงเง่ือนไขการท างานได้โดยง่าย 
ด้วยการเปลี่ยนโปรแกรมล าดับการควบคุมบนเครื่องคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล เนื่องจากเครื่อง
ควบคุมขนาดเล็กมีราคาไม่แพง ต้องการแหล่งจ่ายไฟต่ า จึงเป็นที่นิยมใช้กันมากส าหรับการ
สร้างสมองกลให้กับหุ่นยนต ์

 
คอมพิวเตอร์ชนิดแผงวงจรส ำเร็จรปู (SBC : Single Board Computer) 

คอมพิวเตอร์ชนิดแผงวงจรส าเร็จรูป เป็นเครื่องควบคุมที่มีการท างานเหมือนกับคอมพิวเตอร์
ส่วนบุคคล เพยีงแต่ทุกอย่างจะถูกย่อลงมาอยู่ในแผงวงจรเล็กๆ เพียงแผงเดียว นิยมใช้ใน
หุ่นยนต์ที่มีเงื่อนไขในการท างานมาก หรือการควบคุมที่ซับซ้อน 

 
เครื่องควบคุมเชิงตรรกะทีส่ำมำรถโปรแกรมได้ พีแอลซี (PLC : Programmable Logic 
Controller) 
  เครื่องควบคุมเชิงตรรกะที่สามารถโปรแกรมได้ ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมาเพื่อ
ทดแทนวงจรรเีลย์ (relay) ของการควบคุมระบบอัตโนมัติ (autonomous) นิยมใช้มากใน
โรงงานอุตสาหกรรม เนื่องจากถูกสร้างขึ้นให้ทนต่อสภาพแวดล้อมในโรงงานอุตสาหกรรม
โดยเฉพาะ การใช้งานสะดวก ปรับเปลี่ยนการท างานได้ง่าย สามารถใช้งานได้อย่าง
อเนกประสงค์ และยังง่ายต่อการบ ารุงรักษาอีกด้วย 

 
คอมพิวเตอร์สว่นบุคคล (PC : Personal Computer) 
  คอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล เป็นเครื่องควบคุมระดับสูงซึ่งสามารถปรับเปลี่ยนการท างาน
ของหุ่นยนต์ได้อย่างหลากหลาย มีประสิทธภิาพมากที่สุดในเครื่องควบคุมทั้งหมดที่กล่าวมา 
แต่ไม่นิยมใช้ในหุ่นยนต์ทั่วไปมากนัก เนื่องจากขนาดที่ใหญ่ น้ าหนักมาก และต้องการ
พลังงานสูง 

2.2.2 ROBOTIC LEARNING 

การเรียนรู้หุ่นยนต์เป็นการวิจัยที่ว่าด้วยเรื่องของการเรียนรู้เครื่องกลและหุ่นยนต์ 
เป็นศึกษาเทคนิคที่ช่วยให้หุ่นยนต์จะได้รับทักษะอย่างง่ายหรืออย่างซับซ้อนโดยปรับให้เข้ากับ
สภาพแวดล้อมการเรียนรู้ผ่านขั้นตอนวิธีการ (เวลาจริงส าหรับการเก็บรวบรวมข้อมูลและการ
เรียนรู้) และโอกาสส าหรับแนวทางกระบวนการเรียนรู้ (เช่นการท างานร่วมกัน 
sensorimotor, วิทยาการมอเตอร์) เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตัวอย่างของทักษะที่มีการก าหนดเป้าหมายโดยการเรียนรู้ขั้นตอนวิธีการรวมถึง
ทักษะ sensorimotor เช่นการเคลื่อนไหว, ให้หุ่นยนต์มีฟกั์ชันสังเกตุ เช่นเดียวกับทักษะ
โต้ตอบเช่นการจัดการรับรู้ของวัตถุที่มีเพียร์ของมนุษย์และทักษะทางภาษา ภาษามนุษย์ การ
เรียนรู้สามารถเกิดขึ้นได้ทั้งผ่านการเรียนรู้ด้วยตนเองหรือผ่านค าแนะน าจากต้นแบบที่เป็น
ของมนุษย์อย่างเช่นในการเรียนรู้โดยหุ่นยนต์เลียนแบบ 

การเรียนรู้หุ่นยนต ์เกี่ยวข้องกับเรื่องadaptive control, reinforcement learning
เช่นเดียวกับหุ่นยนต์ในการพัฒนาที่ก็เกิดจากหลักที่ว่าด้วยเรื่องการเรียนรู้ กลไก และเรือ่ง
ของ computer program จัดการหุ่นยนต์ เราจึงเรียกพวกนี้ว่า ROBOTIC LEARNING 

ขณะนี้ในประเทศไทยได้มีหลกัสูตรนี้สอนอยู่ ในระดับเด็ก เยาวชน และนักศึกษา 
โดยท าการเรียนการสอนกับผูท้ี่ศึกษาในด้านนี้โดยตรงเท่านั้น  

หลักสูตรที่เห็นได้ทั่วไปคือ LEGO MINDSTORMS เป็นอุปกรณ์การเรียนรู้โดยให้คน
ที่ใช้งานได้ลงมือประกอบหุ่นยนต์และวางโปรแกรมหุ่นยนต์ด้วยตนเองท าให้เกิดการเรียนรู้ที่ดี 

Lego Mindstorms ได้ผลิตช้ินส่วนอุปกรณ์ ตัวต่อ ของเล่นมากมาย ในส่วนของ
หุ่นยนต์ Lego ได้ผลิตหุ่นยนต์ขนาดเล็กที่ใช้ช่ือ Lego Mindstorms ออกมารุน่แรก เรียกว่า 
Lego Mindstorms RCX ซึ่งสามารถเขียนโปรแกรมควบคมุให้ท างานได้อย่างอัตโนมัติ ต่อ 
มาทาง Lego ได้ผลิตหุ่นยนต์อีก 1 รุ่น คือ Lego Mindstorms NXT (เพื่อให้เรียกชื่อ 
กระชับและสั้น) ยังคงไว้ที่สามารถเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานได้ 

LEGO MINDSTORMS NXT เป็นชุดสร้างหุ่นยนต์ และเขยีนโปรแกรมหุ่นยนต์โดย 
LEGO Group ชุด NXT ประกอบด้วยโมดูลไมโครคอมพิวเตอร์ ที่เราสามารถเขียนโปรแกรม
คอมพิวเตอร์้ควบคุม อุปกรณ ์มอเตอร์ เซ็นเซอร์ต่างๆ และตัวต่ออื่นๆ มาประกอบเพื่อสร้าง
หุ่นยนต์ได ้

 
รูปที่ 2.29 NXT Brick, มอเตอร์ และเซ็นเซอร์ชนิดต่างๆ ที่มา : 

http://www.legoeducation.us 
อุปกรณ์ ตรงกลางเรียกว่า NXT Brick ซึ่งท าหน้าที่เป็นสมองหรือส่วนควบคุมของ

หุ่นยนต์ NXT MINDSTORMS ข้างในจะมีไมโครคอนโทรลเลอร์ที่เราสามารถดาวน์โหลด
โปรแกรมใส่เขา้ไปผ่านทางพอร์ต USB หรือทาง Bluetooth ซึ่ง NXT Brick จะมีพอร์ต 4 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



51 
 

พอร์ตส าหรับใส่เซ็นเซอร์ (พอร์ต 1, 2, 3 และ 4) และพอร์ต 3 พอร์ตส าหรับการส่งออก (A, 
B และ C) ขับเคลื่อนมอเตอร์และอุปกรณ์ส่งออกอ่ืนๆ มีจอ LCD ส าหรบัแสดงข้อมูลและมี
ปุ่มส าหรับการเลือกเมนูต่าง ๆ บนตัว Brick 

NXT Brick ใชแ้บตเตอรี่ AA หกก้อน และในชุดมาตราฐาน Education Base Set(
รหัส 9797) จะมาพร้อมกับชุดแบตเตอรี่ที่สามารถชาร์จได้ 

โปรแกรม Lego Mindstorms Education NXT หรือ NXT-G Education เป็น
โปรแกรมทีใ่ช้งานง่ายและ สะดวกส าหรับตั้งแต่นักเรียนจนถึงระดับผู้เชี่ยวชาญ โปรแกรม 
Lego Mindstorms Education NXT เป็นโปรแกรมที่ใช้ไอคอนเป็นหลัก โดยที่นักเรียน
สามารถลากและวางไอคอนต่างๆ เพื่อสร้างโปรแกรมบังคับหุ่นยนต์ท างานตามเง่ือนไขต่างๆ 
ได ้

 
รูปที่ 2.30 โปรแกรม Lego Mindstorms Education NXT 

โปรแกรม Lego Mindstorms Education NXT ยังมีส่วนที่เรียกว่า Robot 
Educator ซึ่งประกอบไปด้วยตัวอย่างแบบของหุ่นยนต์และตัวอย่างโปรแกรมต่าง ๆ ที่จะ
ช่วยให้ครูและนักเรียน ได้เริ่มต้นการเขียนโปรแกรมใหก้บัหุ่นยนต์ได้ โดย programอื่นๆก็
เช่น ROBOLAB 2.9 และ ROBOT C 

 
ระดับสูงจะเป็นวิชา วิศวกรรมเมคคาทรอนกิส์ (อังกฤษ: Mechatronics 

Engineering) เป็นสหวิทยาการเชิงประยุกต์ ที่น าวิชาพื้นฐานหลักว่าด้วย วิศวกรรมเครือ่งกล 
วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ วิศวกรรมการควบคุมอัตโนมัติ วิทยาการคอมพิวเตอร์ และ
เทคโนโลยีสารสนเทศ มาบูรณาการเข้าด้วยกันเพ่ือการออกแบบและสรา้งผลิตชิ้นส่วนและ
ผลิตภัณฑ ์Mechatronics มาจากการผสมค าว่า "Mechanics" และ "Electronics" โดย
วิศวกรจากบริษัท Yakawa Electric ในประเทศญี่ปุ่น ซึ่งเป็นการพัฒนาโดยการน าเทคโนโลยี
ในสาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องกล วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส ์คอมพิวเตอร์ช่วยในการออกแบบ 
(CAD/CAM/CAE) คอมพิวเตอร์โปรแกรมมิ่ง และระบบควบคุม ผสานเข้าไว้ด้วยกันอย่างลง
ตัว เพื่อน าผลของการผสมผสานไปพัฒนาในงานระบบอุตสาหกรรมอย่างสมบูรณ ์

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



52 
 

2.2.3 เอกลักษณ์ของโครงกำร 

มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ และคณะวิศวกรรมศาสตร ์

คณะวิศวกรรม ของมหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ที่มาแรงที่สุด มีพันธมิตรในการร่วม
ผลิตบัณฑิตวิศวกรรมศาสตรจ์ากทั่วโลก เช่น มหาวิทยาลัยน็อตติ้งแฮม ประเทศอังกฤษ 
มหาวิทยาลัยนิวเซาท์เวลล์ ออสเตรเลีย มหาวิทยาลัย ไซตามะแห่งญี่ปุ่น และมหาวิทยาลัยรี
ไจนา แห่งประเทศแคนาดา ดังนั้น การเรียนวิศวกรรมศาสตร์ ที่ธรรมศาสตร์ จะได้รับการ
ยอมรับ จากประเทศพันธมิตรโดยอัตโนมัติ ปัจจุบัน มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ มีสถาบนั
เทคโนโลยีนานาชาติ สิรินธร ซึ่งสอนหลักสูตรวิศวกรรมภาคอินเตอร์ ที่มีความพร้อมมากที่สุด
ในอาเซียน และในอนาคต คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ จะมีชื่อเสียงไป
ในระดับโลกอย่างแน่นอน 

คณะวิศวะเปิดสอนหลักสูตรภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล ซึ่งเกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์
โดยตรง ในหลักสูตร วิศวกรรมแมคคาทรอนกิส์และหุ่นยนต์  

จากข้อมูลข้างต้นท าให้ทางคณะวิศวกรรมศาสตร์มีความเก่ียวโยงสามารถดูแลและใช้
งานภายในศูนย์การเรียนรู้นี้ได้ โดยทางศูนย์การเรียนรู้จะขึ้นกับทางธรรมศาสตร์โดยตรงแต่
สามารถเปิดให้นักศึกษาของทาวคณะวิศวกรรมศาสตร์สามารถเข้าใช้งานบริการได้ 

สิ่งที่น ำมำใช้เพิ่มเติมเทคนิคพิเศษ เทคโนโลยีอำร์เอฟไอดีและกำรประยุกต์ใช้งำน
(keycard) 

ในปัจจุบันนี้เทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติ (Auto-ID: automatic identification) ได้เข้า
มามีบทบาทส าคัญในการด าเนินชีวิตประจ าวัน ซึ่งเห็นได้จากการน ามาประยุกต์ใช้งานใน
หลายๆ ด้าน เช่น โลจิสติกส,์ ระบบคลังสินค้า, ร้านค้าปลีก และสายการผลิตในโรงงาน เป็น
ต้น โดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือใช้แสดงตัวตนของมนุษย์, สัตว,์ สินค้า, และวัตถุดิบในกระบวนการ
ผลิต โดยทั่วไปเทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติแบบต่างๆ ได้ถูกคิดค้นขี้นมาเพ่ืออ านวยความสะดวก
ในการท าธุรกิจ โดยเฉพาะอย่างยิ่งในการบันทึกข้อมูลแบบอัตโนมัติอย่างรวดเร็ว แทนที่
จะต้องใช้การนับหรือจดบันทึกด้วยมนุษย์ ซึ่งอาจเกิดข้อผิดพลาดได้ง่าย 

เทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติมีหลายประเภทดังแสดงในภาพที่ 1.1 โดยเทคโนโลยีบ่งชี้
อัตโนมัติที่พบเห็นและใช้งานมากสุดคือ เทคโนโลยีรหัสแท่ง (barcode) ซึ่งมีลักษณะเป็นรหัส
แท่งสีด าขนาดต่างๆ กันที่เรียงต่อกันเป็นกลุ่ม ข้อดีคือมีราคาถูกมาก แตม่ีข้อจ ากัดคือสามารถ
จัดเก็บข้อมูลได้น้อย, ปลอมแปลงได้ง่าย, ไม่สามารถแก้ไขข้อมูลในรหัสแท่งได้ และเกดิ
ข้อผิดพลาดในการอ่านได้ง่ายเมื่อมีการใช้งานเป็นเวลานาน 
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รูปที ่2.31 ภาพรวมของระบบบ่งชี้อัตโนมัติแบบต่างๆ ที่มีใช้งานอยู่ในปัจจุบัน 

เทคโนโลยีสมาร์ตการ์ด (smart card) ถือเป็นเทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติอีกประเภท
หนึ่งที่มีใช้งานทั่วไปในปัจจุบัน โดยข้อมูลจะถูกเก็บไว้ในไมโครชิป (microchip) ที่อยูบ่นบัตร 
ตัวอย่างเช่น บัตรโทรศัพท,์ บัตรธนาคาร หรือบัตรระบุผู้เช่า (SIM: subscriber identity 
module) ข้อดีของเทคโนโลยีนี้คือสามารถจัดเก็บข้อมูลได้จ านวนมากกว่ารหัสแท่ง และมี
ความปลอดภัยในการจัดเก็บข้อมูลสูง อย่างไรก็ตามเทคโนโลยีสมาร์ตการด์ถือเป็นเทคโนโลยี
บ่งช้ีอัตโนมัติแบบสัมผัส (contact Auto-ID) ซึ่งต้องอาศัยการสัมผัสระหว่างบัตร
สมาร์ตการ์ดและเครื่องอ่านสมาร์ตการ์ด (smart card reader)  ซึ่งท าให้ไม่สะดวกในการใช้
งานในบางงานประยุกต์ (application) เช่นในกรณีที่กรมศลุกากรต้องการตรวจนับจ านวน
สินค้าทั้งหมดที่อยู่ภายในตู้สินค้า (container) ซึ่งถ้าพนักงานต้องนับสินค้าแต่ละชิ้นก็จะท า
ให้เสียเวลามาก เป็นต้น นอกจากนี้ถ้ามีการใช้งานมากครั้ง ส่วนที่สัมผัสกับเครื่องอ่านก็จะเกิด
การสึกหรอของหน้าสัมผัสไดง้่าย 

ดังนั้นเทคโนโลยีบ่งช้ีอัตโนมัติแบบไร้สัมผสั (contactless Auto-ID) จึงเป็นตัวเลือก
ส าหรับการใช้งานลักษณะนี้ โดยที่ก าลังงานที่ใช้ในการท างานของบัตรจะถูกส่งมาจากเครื่อง
อ่านในรูปของคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า ซึ่งช่วยท าให้การรับส่งขอ้มูลระหว่างบัตรและเครื่องอ่านมี
ความสะดวกมากขึ้น นอกจากนี้ยังช่วยลดปัญหาความไม่เที่ยงตรงและความคลาดเคลื่อนใน
การอ่านและเขียนข้อมูล โดยทั่วไปเทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติแบบไร้สัมผัสจะรู้จักกันในชือ่ว่า 
“เทคโนโลยีบ่งชี้ด้วยคลื่นความถี่วิทยุ (RFID: radio frequency identification)” หรือเรียก
สั้นๆ ว่า “เทคโนโลยี RFID” เนื่องจากลักษณะการส่งผ่านก าลังงานและข้อมูลระหว่างบัตร
และเครื่องอ่านจะอยู่บนพื้นฐานของคลื่นความถี่วิทยุ ภาพที่ 1.2 เปรียบเทียบข้อแตกต่างของ
เทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติแบบต่างๆ ซึ่งจะพบว่าเทคโนโลยี RFID ค่อนข้างมีข้อได้เปรียบ
มากกว่าเทคโนโลยีแบบอ่ืนๆ 
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เทคโนโลยี RFID สามารถน ามาประยุกต์ใช้งานได้หลายรูปแบบทั้งใน
ภาคอุตสาหกรรมและภาคบรกิาร จากการวิจัยพบว่า [1] มูลค่ารวมตลาดทั่วโลกของ RFID มี
อัตราที่สูงและเติบโตอย่างต่อเนื่อง โดยในปี พ.ศ. 2550 ตลาดอุตสาหกรรม RFID ในโลกมี
มูลค่าสูงถึง 3,800 ล้านเหรียญสหรัฐ และคาดว่าในปี พ.ศ. 2555 จะมีมูลค่าตลาดเพิ่มขึ้นเป็น 
8,400 ล้านเหรียญสหรัฐ ดังนั้นตลาดอุตสาหกรรม RFID จึงถือว่าเป็นตลาดเทคโนโลนีที่
เติบโตสูงมากเช่นเดียวกับตลาดอุตสาหกรรมโทรศัพท์เคลือ่นที่และตลาดอุตสาหกรรมรถยนต์ 
ส าหรับตลาด RFID ในประเทศไทยพบว่ามีการน า RFID ไปประยุกต์ใช้งานในหลายๆ ด้าน 
ได้แก่ การผลิตในอุตสาหกรรม, การประยุกต์ใช้กับห่วงโซ่อุปทานและโลจิสติกส,์ การควบคุม
การเข้า-ออก, การปศุสัตว์, และการเงิน เป็นต้น โดยจากสถิติในปี พ.ศ. 2548 มูลค่าตลาด
ของ RFID ในประเทศไทย (ทั้งส่วนที่ผลิตเองในประเทศและน าเข้า) มีมูลค่าประมาณ 856.2 
ล้านบาท หรือคิดเป็นร้อยละ 1.07 ของตลาด RFID ทั่วโลก และมีมูลค่าเพิ่มเป็น 1,827.3 
ล้านบาทในปี พ.ศ. 2550 

 

รูปที ่2.32 เปรียบเทียบข้อแตกต่างของเทคโนโลยีบ่งชี้อัตโนมัติแบบต่างๆ  

ดังนั้นในปี พ.ศ. 2549 ศูนย์เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส์และคอมพิวเตอร์แห่งชาติ 
(เนคเทค) ได้เห็นถึงความส าคัญของการพัฒนาอุตสาหกรรม RFID ของประเทศไทย จึงได้
จัดท าโครงการพัฒนาอุตสาหกรรม RFID ขึ้นโดยมีเป้าหมายในการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี 
RFID ในวงกว้าง เพื่อเพ่ิมขีดความสามารถในการแข่งขันของประเทศ ทั้งนี้เพราะว่าประเทศ
ไทยยังขาดบุคลากรที่มีความรู้ทางด้าน RFID เมื่อเทียบกับแนวโน้มการขยายตัวของประเทศ 
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ดังนั้นการพัฒนาและเสริมสร้างศักยภาพของบุคลากรเพื่อรองรับการแข่งขันและการขยายตัว
ด้าน RFID จึงเป็นสิ่งที่ต้องด าเนินการอย่างเร่งดว่น 

องค์ประกอบของระบบอำรเ์อฟไอด ี

ในทางปฏิบัติระบบอาร์เอฟไอดี (RFID) ประกอบไปด้วยองค์ประกอบหลัก 2 ส่วน 
คือ  
  1) ป้าย RFID (tag หรือ transponder) จะถูกออกแบบใหม้ีรูปแบบและขนาดต่างๆ 
ตามความเหมาะสมของแต่ละงานประยุกต์ เพื่อให้สามารถยึดติดหรือผูกอยู่กับวัตถุหรือสินค้า
ที่ต้องการบ่งชี้ตัวตน ติดตาม หรือตรวจนับ ด้วยเทคโนโลยี RFID โดยทั่วไปป้าย RFID 
ประกอบไปด้วยส่วนประกอบที่ส าคัญคือ สายอากาศ และไมโครชิฟ  
  2) เครื่องอ่าน (reader หรือ interrogator) ท าหน้าที่ในการติดต่อสื่อสารกับป้าย 
RFID โดยสามารถที่จะอ่านหรือเขียนข้อมูลเข้าไปในป้าย RFID ได้โดยใช้คลื่นความถี่วิทย ุและ
สื่อสารกับผู้ใชง้านผ่านจุดเชื่อมต่อ (interface) แบบต่างๆ เช่น RS-232, RS-485 และ USB 
เป็นต้น ดังแสดงรายละเอียดในภาพที่ 1.3 

 

รูปที ่2.33 โครงสร้างทั่วไปของระบบ RFID 

โดยทั่วไปป้าย RFID จ าแนกออกได้เป็นหลายประเภทตามความสามารถในการ
โปรแกรมข้อมลู และตามแหล่งพลังงานที่ใช้ ภาพที่ 1.4 แสดงโครงสร้างของป้าย RFID ที่แบ่ง
ตามความสามารถในการโปรแกรม ซึ่งมี 2 แบบ คือ  
1) ป้าย RFID ที่ไม่สามารถโปรแกรมได้ โดยข้อมูลต่างๆ ที่อยู่ภายในป้ายนี้ (เช่น หมายเลข
รหัส) จะถูกบนัทึกมาตั้งแต่การผลิต ซึ่งจะไม่สามารถเปลีย่นแปลงแก้ไขข้อมูลเหล่านี้ได้  
2) ป้าย RFID ที่สามารถโปรแกรมได้ (อ่านและเขียนข้อมลูผ่านทางเครื่องอ่าน) โดยภายใน
ป้ายน้ีจะประกอบด้วยหน่วยความจ าแบบ EEPROM (electrically erasable 
programmable read only memory) ซึ่งนิยมใช้มากที่สดุในป้าย RFID 
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ป้ำย RFID  

ที่แบ่งตามลักษณะของแหลง่จ่ายพลังงาน ซึ่งมี 2 แบบ คอื  
  1) แบบแพสซีฟ (passive) เป็นป้าย RFID ที่ไม่ต้องมีแหลง่จ่ายพลังงานบรรจุไว้
ภายในป้าย แต่จะอาศัยการแปลงสัญญาณพลังงานไฟฟ้าที่ส่งออกมาจากเครื่องอ่านเป็น
ไฟเลี้ยงเพียงอย่างเดียว  ข้อดีคือไม่ต้องมีการเปลี่ยนแหลง่พลังงาน แต่ข้อจ ากัดคือระยะทาง
ในการสื่อสารระหว่างป้าย RFID กับเครื่องอ่านได้ไม่ไกล  
  2) แบบแอ็กทฟี (active) เป็นป้าย RFID ที่มีแหล่งจ่ายพลงังานบรรจุไว้ภายในเพื่อใช้
เป็นไฟเลี้ยงให้กับชิพประมวลผลที่ติดตั้งอยู่ภายใน ข้อดีคือสามารถสื่อสารกับเครื่องอ่านได้ใน
ระยะไกล   แตข่้อจ ากัดคือต้องเปลี่ยนแหล่งจ่ายพลังงานเป็นระยะๆ เมื่อหมดอายุการใช้งาน 

นอกจากนี้ย่านความถี่ใช้งาน (operating frequency) ก็ถอืเป็นคุณสมบตัิที่ส าคัญ
อีกประการหนึ่งในการเลือกใช้อุปกรณ์ RFID โดยความถี่ใช้งานหมายถึง คลื่นความถี่วิทยุที่
เครื่องอ่านท าการส่งออกไปเท่านั้น โดยไม่สนใจว่าป้าย RFID จะส่งคลื่นความถี่ในย่านใดตอบ
กลับมา ในบางกรณีป้าย RFID อาจจะส่งคลื่นความถี่เดิมกลับไปหาเครื่องอ่านก็ได้ โดยอาศัย
เทคนิคการกล้ าสัญญาณแบบ load modulation [3] โดยทั่วไปย่านความถี่ใช้งานของ
อุปกรณ์ RFID แบ่งออกเป็น 3 ย่านความถี่หลัก คือ 

 ย่านความถี่ต่ า (LF: low frequency) มีความถี่ตั้งแต่ 30 – 300 กิโลเฮิรตซ์ (kHz) นิยม
น ามาใช้กับงานปศุสัตว์ หรืองานประยุกต์ที่เกี่ยวข้องกับสิ่งมีชีวิต 

 ย่านความถี่สูง (HF: High Frequency) หรือความถี่วิทยุ (RF: radio frequency) มี
ความถี่ต้ังแต่ 3 – 30 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) นิยมน ามาใช้กับงานควบคุมการเข้า-ออก, บัตร
รถโดยสาร, บัตรเงินสดอิเล็กทรอนิกส์ เป็นต้น โดยมีระยะการสื่อสารระหว่างเครื่องอ่าน
กับบัตรอยู่ในช่วงประมาณ 5 – 15 เซนติเมตร 

 ย่านความถี่สูงยิ่ง (UHF: ultra high frequency) มีความถี่ตั้งแต่ 300 เมกะเฮิรตซ์ – 3 
กิกะเฮิรตซ์ (GHz) และย่านความถี่ไมโครเวฟ (microwave) ซึ่งมีความถีต่ั้งแต่ 3 กิกะ
เฮิรตซ์ขึ้นไป นยิมน ามาใช้กับงานทางด้านโลจิสติกส์ เช่น ระบบขนย้ายตู้บรรจุสินค้า 
ระบบคลังสินคา้ เป็นต้น โดยการสื่อสารระหว่างเครื่องอ่านกับบัตรในระบบโลจิสติกส์จะ
กระท าในขณะที่อุปกรณ์มี การเคลื่อนไหว ดังนั้นเพื่อให้เกิดความรวดเร็วในการสื่อสาร 
ป้าย RFID ในย่านความถี่สูงยิ่งนี้ จึงถูกออกแบบมาให้มีพ้ืนที่ส าหรับเก็บข้อมูลจ านวนไม่
มาก โดยทั่วไปการสื่อสารระหว่างเครื่องอ่านกับป้าย RFID มีระยะทางได้มากกว่า 2 
เมตร (สามารถใช้ในระยะทางที่ไกลกว่านี้ได้ เมื่อใช้งานร่วมกับป้าย RFID แบบแอ็กทีฟ) 
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โดยในแต่ละย่านความถี่ใช้งานก็ยังมีมาตรฐานหลายมาตรฐานให้เลือกใช้งาน ซึ่งแต่
ละมาตรฐานกย็ังไม่สามารถใช้งานร่วมกันได้ในปัจจุบัน เช่น ย่านความถี่ 13.56 MHz มี
มาตรฐาน ISO14443, ISO15693 และ ISO18000-3 เป็นต้น 

 รูปแบบของป้ำยอำรเ์อฟไอดี 

ป้าย RFID ที่ใช้งานในปัจจุบันมีหลายรูปแบบซึ่งสามารถจ าแนกได้ตามความแตกต่าง
ของโครงสร้าง การออกแบบ และลักษณะการประยุกต์ใช้งาน ดังแสดงในภาพที่ 1.6 เช่น  
1) แบบจานและเหรียญ ซึ่งทนอุณหภูมิได้สูง จึงนิยมน าไปใช้โดยยึดติดกับชิ้นงานในระบบ
อุตสาหกรรม (ก) 
2) แบบกระเปาะแก้ว มีขนาดเล็กและยาวประมาณ 12 – 32 มิลลิเมตร นิยมน าไปใชก้ับ
สิ่งมีชีวิตด้วยการฉีดเข้าใต้ผิวหนัง  (ข) 
3) แบบมาตรฐาน ID–1 นิยมน ามาใช้งานมากในรูปของบัตรสมาร์ตการ์ดแบบไร้สัมผัส 
สามารถทนอณุหภูมิได้สูงกว่า 100 องศาเซลเซียส พกพาได้สะดวก และสามารถพิมพ์
ข้อความหรือลวดลายต่างๆ ลงบนบัตรได้ (ค) 
4) แบบเลเบลอัจฉริยะ มีขนาดบางเท่ากับแผ่นกระดาษ สามารถงอหรือทุบได้ จึงนิยม
น าไปใช้พัน หูหิ้วของกระเป๋าเดินทางหรือสัมภาระต่างๆ เป็นต้น (ง) 

             
      (ก)                                                                              (ข) 

             
      (ค)                                                                              (ง) 

รูปที ่2.34 ตัวอย่างป้าย RFID แบบต่างๆ 
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นอกจากป้าย RFID ที่มีรูปร่างต่างกันแล้ว เครื่องอ่านที่ใช้งานทั่วไปก็มีรูปร่างหลายแบบ เช่น 
แบบที่ใช้ในงานอุตสาหกรรม แบบพกพา และแบบอุโมงค์ เป็นต้น  

 

รูปที ่2.35 ตัวอย่ำงเครื่องอ่ำน RFID แบบต่ำงๆ [4 – 7] 

ตัวอย่ำงกำรประยุกต์ใช้งำนระบบอำร์เอฟไอด ี

      ประเทศไทยได้มีการน าเทคโนโลยี RFID มาใช้งานมากขึ้นเรื่อยๆ ในหลาย
รูปแบบ เช่น บัตรทางด่วน บัตรรถโดยสาร บัตรพนักงาน บัตรเงินสด งานห้องสมุด งานปศุ
สัตว์ และงานระบบขนส่ง เป็นต้น โดยระบบบางระบบก็น าเข้าจากต่างประเทศทั้งระบบเข้า
มาติดตั้งและใช้งาน และบางระบบก็เริ่มมีการพัฒนาขึ้นใช้งานเองโดยวิศวกรคนไทย ซึ่ง
โดยทั่วไปจะเป็นการพัฒนาส่วนเช่ือมต่อกับเครื่องอ่าน โดยการใช้หน่วยประมวลผลขนาดเล็ก
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เช่น MCS, PIC, X86 และ ARM เป็นต้น ภาพที่ 1.8 แสดงตัวอย่างการ
น าระบบ RFID ไปประยุกต์ใช้งานในด้านต่างๆ ที่คนไทย   สามารถพัฒนาเองได้ เช่น ระบบ
ศูนย์อาหาร ระบบลงเวลา หรือระบบควบคุมการผ่านเข้าออก เป็นต้น โดยที่แต่ละระบบมี
รายละเอียดดังนี้ 

 

ระบบศูนย์อาหาร                  ระบบลงเวลา 

 

ระบบควบคุมการผ่านเข้าออก 

รูปที ่2.36 ตัวอย่างการน าระบบ RFID ไปประยุกต์ใช้งานในด้านต่างๆ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ระบบศูนย์อาหาร เป็นการน าเทคโนโลยี RFID มาใช้เป็นบัตรเงินสด แทนบัตรแถบ
แม่เหล็ก โดยทัง้สองแบบมีลักษณะการท างานคล้ายกันคือ เริ่มต้นจากลูกค้าน าเงินสดมาที่จุด
จ าหน่ายบัตร  พนักงานขายบัตรท าการอ่านรหัสบัตรและเติมยอดเงินของบัตรลงในฐานข้อมูล
ของเครื่องประมวลผลกลาง จากนั้นลูกค้าก็น าบัตรเงินสดดังกล่าวไปซื้ออาหารที่ร้านค้า โดยที่
ร้านค้าก็จะมีเครื่องอ่านบัตรแถบแม่เหล็ก และรหัสที่อ่านได้ก็จะถูกส่งผ่านเครือข่าย
คอมพิวเตอร์ไปยังเครื่องประมวลผลกลาง จากนั้นโปรแกรมก็จะท าการเปรียบเทียบจ านวน
เงินในฐานข้อมลูกับราคาสินคา้ที่ซื้อ พร้อมทัง้ท าการตัดยอดขาย และส่งสัญญาณกลับไปยัง
เครื่องอ่านที่ร้านค้านั้นๆ เพื่อแสดงผลหรือออกใบเสร็จรับเงิน เนื่องจากระบบศูนย์อาหารที่ใช้
บัตรแถบแม่เหล็กจะไม่ได้จัดเก็บจ านวนเงินไว้ในบัตร ดังนั้นถ้าระบบเครือข่ายระหว่างร้านค้า
กับเครื่องประมวลผลกลางสื่อสารกันไม่ได้ ระบบก็จะไม่สามารถท างานได้ 

      ระบบศูนยอ์าหารที่น าเทคโนโลยี RFID มาประยุกต์ใช้จะสามารถแก้ปัญหา
ดังกล่าวได้ โดยการเก็บจ านวนเงินไว้ในหน่วยความจ าของบัตร RFID และร้านค้าก็มีเครื่อง
อ่าน RFID ที่สามารถอ่านจ านวนเงินในบัตร ท าการตัดยอดเงิน และบันทึกยอดเงินคงเหลือลง
ในบัตรทันที เมื่อมีการซื้อสินค้า การท างานเช่นนี้จะช่วยให้ระบบสามารถท าการซื้อขายสินค้า
ได้โดยไม่ต้องมีการสื่อสารผ่านระบบเครือข่าย จึงท าให้มีความรวดเร็วในการใช้งานและมี
เสถียรภาพสูง อย่างไรก็ตามหากมีการเก็บจ านวนเงินไว้ในบัตร ก็มีข้อควรระวังในเรื่องการ
ปลอมแปลงขอ้มูลจ านวนเงินในบัตร ดังนั้นแนวทางแก้ไขคือ ควรเลือกใช้บัตร RFID ที่มี
รหัสผ่านในการเข้าถึงข้อมูล เช่น บัตรของ MIFARE 13.56 MHz มาตรฐาน ISO/IEC 14443 
A  เป็นต้น 

      การน าเทคโนโลยี RFID มาประยุกต์ใช้ในการลงเวลาและระบบควบคุมการผ่าน
เข้าออกประตู ท าให้ระบบมีความโดดเด่นในหลายประการ เช่น สะดวก และรวดเร็ว ในการ
ปฏิบัติงาน ซึ่งเป็นประโยชน์มากส าหรับองค์กรที่พนักงานที่มีการเข้าออกในเวลาพร้อมๆ กัน
จ านวนมาก เช่น โรงงานอุตสาหกรรม หรือโรงเรียน เป็นต้น นอกจากนี้หากมีการก าหนด
ต าแหน่งของข้อมูลในหน่วยความจ าของบัตร RFID ที่เหมาะสม ก็สามารถท าให้ระบบมคีวาม
รวดเร็วมากขึ้นไดอ้ีก 
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2.2.4 องค์ประกอบของโครงกำร 

จากจุดประสงค์ของโครงการจึงได้องค์ประกอบเป็นดังนี้ฆ 

วัตถุประสงค์โครงกำร กิจกรรม องค์ประกอบโครงกำร 
4. เพื่อเป็นแหล่งเรียนรู้  

จุดศูนย์รวมและเป็นที่

ท่องเที่ยวของเด็ก 

เยาวชน นักศึกษา 

จนถึงผู้ประกอบการที่

สามารถเข้าถงึได้ง่าย 

 

- แสดงผลงานการออกแบบ

หุ่นยนต์ที่มีคุณภาพ 

- ทดลองประกอบหุ่นยนต์อย่าง

ง่าย 

- ศึกษาประวัติหุน่ยนต์ในไทย 

- เรียนรู้องค์ประกอบเทคโนโลยี

หุ่นยนต ์

- กิจกรรมสง่เสรมิการท่องเที่ยว

ส าหรับครอบครัว 

- รับชมข้อมูลหรืองานวิจยั

หุ่นยนต ์

- นิทรรศการชั่วคราว 

- นิทรรศการถาวร 

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนต์และ

กลไก/สนามแข่งหุ่นยนต ์

- ห้องสมุดเทคโนโลยี 

5. เพื่อเป็นสถาบันวิจัย 

ค้นคว้า แลกเปลี่ยน 

ซื้อขาย เรื่องเทคโนโลยี

หุ่นยนต์และกลไกต่างๆ 

ช่วยส่งเสริมเทคโนโลยี

มาพัฒนาประเทศ 

 

- ค้นคว้าและพัฒนาแบบหุ่นยนต์

ต่างๆ 

- ทดลองใช้งานหุน่ยนต์และแสดง

ให้ประชาชนที่นิทรรศการได้

เห็นด้วย 

- ประชุมงานหรือตกลงซื้อขาย

นวัตกรรม 

- หารายได้จากการซื้อขาย

นวัตกรรม 

 

- ห้องคนคว้าและวิจัย

ออกแบบ 

- คลังเก็บของหุ่นยนต์

ต้นแบบวัสดุและ

อุปกรณ ์

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนตแ์ละ

กลไก/ Robot arena 

- ห้องประชุมและสัมมนา 

- innovation room ซื้อ

ขายหุ่นยนต ์

6. เพื่อสร้างแรงบนัดาลใจ

ของคนรุ่นในอนาคตให้

พัฒนาเทคโนโลยี

ประเทศแต่ไม่หลงลืม

- แสดงผลงานการออกแบบ

หุ่นยนต์ที่มีคุณภาพ 

- แสดงหุ่นยนต์ฝมีือคนไทย 

- มีการน าผู้สนใจไปดูงานยงัส่วน

- นิทรรศการชั่วคราว 

- นิทรรศการถาวร 

- ลานกิจกรรม/ลาน

ทดลองหุ่นยนตแ์ละ
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ความเป็นไทย ต่างๆในส่วนวิจยั 

- แข่งขันหุ่นยนตร์ะดับนานาชาต ิ

กลไก/สนามแข่งหุ่นยนต ์

- ห้องสมุดเทคโนโลยี 

- Robot arena 

Scope of work โครงกำรพื้นที่ทั้งหมด 4,040 ตารางเมตร 
1. ส่วนสาธารณะ เป็นพื้นที่บริการที่ประกอบด้วยส่วนต้อนรับ ลานกิจกรรม พื้นที่ทั้งหมด 

215 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 120 คน 
1.1 โถงทางเข้า 
1.2 ส่วนประชาสัมพันธ์และลงทะเบียน 
1.3 ส่วนพักคอย 

2. ส่วนส่งเสริมการศึกษา ส่วนที่ให้การส่งเสริมด้านการศกึษาประกอบด้วยห้องสมุดและห้อง
จัดนิทรรศการ พื้นที่ทั้งหมด 750 ตารางเมตร รองรับสูงสุด  120 คน  

2.1 ห้องจัดนิทรรศการ ( Exhibition room) เพื่อส่งเสริมความรู้เข้าใจเทคโนโลยี
หุ่นยนต์และกลไกมีทั้งนิทรรศการถาวรและช่ัวคราว 

2.2 ห้องสมุดเทคโนโลย ี
3.ส่วนทดลอง วิจัย และค้นคว้า หุ่นยนต์และกลไก พื้นที่ทัง้หมด 1,985 ตารางเมตร รองรับ
สูงสุด 75คน 

3.1 ห้องทดลอง ค้นคว้า เก็บข้อมูล และประกอบหุ่นยนต์ 
3.2 ลานทดลองหุ่นยนต์และกลไก แสดงผลงาน 
3.3 ห้องประชุมงานและออกแบบวางแผน 
3.4 สนามรองรับการแข่งขันหุ่นยนต์ 

4.ส่วนบรกิาร สัมมนาและรับรอง พื้นที่ทั้งหมด 770 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 200 คน 
  4.1 ห้องสัมมนา,ห้องประชุม โชวืนวัตกรรม และส่วนเตรียมอาหารว่างและเครื่องดื่ม 

4.2 โรงอาหาร 
5. ส านักงาน พื้นที่ทั้งหมด 320.24 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 45 คน 

5.1 ส านักงานส่วนบริหาร 
5.2 ส านักงานส่วนวิจัยและทดลอง 
5.3 ส านักงานส่วนประชาสัมพันธ์ 
5.4 ส านักงานฝ่ายทะเบียน 
5.5 ส านักงานฝ่ายอาคาร 
5.6 ส านักงานฝ่ายรักษาความปลอดภัย 
5.7 ฝ่ายบริการ 

6.จอดรถ พื้นที่ทั้งหมด 1,560 ตารางเมตร รองรับสูงสุด 120 คัน พื้นที/่หน่วย = 13 
 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.2.5 สำยกำรบริหำรและอัตรำก ำลัง 
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2.3 กรณีศึกษำเปรียบเทียบ 

2.3.1 กรณีศึกษำกำรจัดแสดงนิทรรศกำร 
กรณีศึกษำที่ 1 ส่วนนิทรรศกำร : 1. พิพิธภัณฑ์วิทยำศำสตร ์

 

 พิพิธภัณฑ์วิทยาศาสตร์ที่มีเรือ่งราวมีการจัดแสดงเป็นเนื้อหาต่างๆ ในแตล่ะชั้น เช่น 
นิทรรศการหมนุเวียน ประวัติของวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีไทย 
พลังงาน วิทยาศาสตร์ในชีวิตประจ าวัน และภูมิปัญญาไทย ในชั้นที่ 5. เนื้อหาเกี่ยวกับ ร่างกายของเรา 
การคมนาคม คุณภาพชีวิต วิทยาศาสตร์ในบ้าน และอนาคต 

 

รูปภำพที่ 2.37 ภำพตัวอย่ำงกำรจัดแสดงภำยในพิพิธภัณฑ์วิทยำศำสตร์ 

         นิทรรศการส่วนน้ีจัดแสดงวิสัยทัศน์ต่ออนาคตมีเรื่องราวของหุ่นยนต์ทั่วไปทั้งในและนอก
ประเทศ มีนวตักรรมของหุ่นยนต์ในแต่ละยคุสมัย มีการน าเสนอเรื่องราวและมีตัวอย่างให้เห็นจริงๆ 

 

รูปภำพที่ 2.38 ภำพตัวอย่ำงกำรจัดแสดงภำยในพิพิธภัณฑ์วิทยำศำสตร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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กรณีศึกษำที่ 1 ส่วนนิทรรศกำร  : 2. National Museum of Emerging Science and 
Innovation 

        

รูปภำพที่ 2.39 ภาพอาคารพิพิธภัณฑ์และโลโก้ของตัวพิพิธภัณฑ์ 

เป็นพิพิธภัณฑ์แสดงวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี นวัตกรรม ที่เกิดขึ้นใหม่ ภายในมีการแสดงงานเกี่ยวกับ
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยทีี่น่าสนใจมีการจักแสดงแบบเห็นตัวอย่าง สามารถสาธิตการท างานให้ได้ดู
เห็นจริงๆ หุ่นยนต์ขยับได้  

   

รูปภำพที่ 2.40 ลูกโลกLEDแสดงสภาพอากาศ การโชว์หุ่นยนต์ asimo และ timeline ประวัติหุ่นยนต์ของญี่ปุ่น 

ชั้น 3F The permanent exhibition "Create Your Future" นิทรรศการของหุ่นยนต์ต่าง ๆ เช่น Sony Aibo น้องหมาหุ่นยนต,์ 
Paro หุ่นยนต์ส าหรับการบ าบัด, หุ่นยนต์แบบ swarm, Halluc II หุ่นยนต์ที่ใช้ล้อและขาร่วมกันในการเคลื่อนที่, หุ่นยนต์นาโน, หุ่นยนต์ที่ใช้แมลง

ควบคุมกลไกหุ่นยนต์อกีที, แขนหุ่นยนต์ ให้ผู้เข้าชมลองควบคมุได ้

    

รูปภาพที่ 2.41 ภำพหุ่นยนต์ตัวอยำ่งที่มีกำรจัดแสดงให้ได้เห็น สำมำรถเข้ำไปบังคับหรือจับต้องได้ 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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สิ่งที่จะได้จำก Case Study : ส่วนนทิรรศกำร 
ข้อด ี  
วิธีกำรจัดแสดง : นิทรรศการทางการศึกษา เป็นนิทรรศการที่มุ่งจัดเพ่ือการศึกษาและให้
ข้อมูลความรู้ทางวิชาการแก่ผู้ชมโดยเฉพาะอาจจัดเป็นเฉพาะเรื่องหรือจัดในแบบความรู้กว้างๆ 
นิทรรศการโดยทั่วไปแทบทุกประเภทจะมีจุดประสงค์เพื่อการศึกษาแฝงอยู่ด้วยเสมอมีการจัดแสดง
แบบใช้ตัวของจริงน ามาจัดแสดงโชว์ประเภท 
 Object / Model เป็นวัตถุ 3 มิต ิ 
Electronic Board เป็น Board ที่ใช้อุปกรณ์เข้าช่วยในการจัดแสดงเพ่ือเพ่ิมความน่าสนใจ และ
สามารถตอบสนองสัมผัสประสาทได้มากกว่าการใช้สายตาอย่างเดียว 
Equipment เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าอิเลคทรอนิกส์  
 
วิธีกำรใช้แสง :   มีการใช้แสงจากภายนอกเพื่อประหยัดพลังงาน และเน้นแสงเฉพาะจุดกับ 
 ส่วนที่ต้องการแสดง 
 
วิธีกำรสัญจร :  ใช้การสัญจรแบบ CENTER ARRANGEMENT 
เป็นการรวมเอาระบบการจัดทั้ง 2 ลักษณะเข้าด้วยกันคือ 
 1. ROOM TO ROOM ARRANGMENT  เป็นการจัดแสดงที่ใหผู้้ชมเดินเรื่อยๆโดยไม่ต้องย้อนกลับ 
ท าให้ชมได้ทั่วถึงตามล าดับ อาจจะใช้ห้องใหญ่ห้องหนึ่งแล้วกั้นเป็นส่วนๆ 
2.CORRIDOR TO ROOM ARRANGMENT การจัดกลุ่มห้องแสดงลกัษณะนี้มีลักษณะเป็นทางเดิน
ย่อย  แล้วมีทางแยกออกไปยังห้องแสดงส่วนต่างๆแต่ละห้อง มีทางออก ทางเข้า โดยไม่ต้องผ่านห้อง
อื่น และส่วนทางเดินอาจใช้เป็นที่แสดงภาพได้อีกด้วย 
ลักษณะคือ มีห้องโถงกลางเป็นตัวกลางแยกสู่ห้องต่างๆ  แต่ละห้องสามารถติดต่อถึงกันได้ เมื่อเปิด
ห้องใดห้องหนึ่งก็สามารถใช้ COURT หรือ HALL เป็นจุดจ่ายไปยังห้องแสดงต่างๆได้ 

ข้อด้อย เนื่องการมีการใช้ตัวอย่างจริงในการจัดแสดง จึงท าให้ต้องมีการบ ารุงรักษาหุ่นยนต์หรือวัตถุ
จัดแสดงอยู่เป็นประจ า เพราะมีการใช้งานที่บ่อยและตลอดเวลา 
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2.3.2 กรณีศึกษำสนำมประลองหุ่นยนต(์ROBOT ARENA) 

กรณีศึกษำสนำมประลองหุ่นยนต์ ROBOT ARENA   : BATTLEBOTS ช่อง 
ABC สนำม BATTLEBOX 

 

รูปภำพที่ 2.42 logo battlebots 

BattleBots เป็นทีวีซีรีส์การแข่งขันอเมริกา เป็นการออกแบบหุ่นยนต์ต่อสู้แข่งและท างานควบคุม
ระยะไกล ติดเครื่องมือและชุดเกราะที่ออกแบบมาเพื่อต่อสู้ในเวที มีการแข่งขันมาแล้วห้าฤดูกาล 

BattleBots ออกอากาศในอเมริกากลางและเป็นเจ้าภาพโดย Bil Dwyer 

 

รูปภำพที่ 2.43 สนาม Battle box (2015) 

The BattleBox is a 48' x 48' square arena designed to protect the drivers, officials, and 
audience from flying shrapnel and charging bots. It has a steel floor and steel-framed 
walls and roof paneled with thick, bulletproof polycarbonate plastic. The teams bring 
their robots in through doorways, which are sealed after all humans have exited. The 

drivers control their machines from outside the sealed arena. 

 

 

 

 

 

 

รูปภำพที่ 2.44 ภาพระหว่างการประลองหุ่นยนต์ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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กรณีศึกษำสนำมประลองหุ่นยนต์ ROBOT ARENA   : ABU ROBOCON 
CONTEST 

เอบียูโรบอตคอนเทสต์ (อังกฤษ: ABU Robot Contest หรือท่ีเรียกสั้นๆ ว่า ABU Robocon) เป็นการ
การแข่งขันหุ่นยนต์ของนักเรียน นักศึกษาในระดับอาชีวศึกษา และอุดมศึกษา ที่จัดขึ้นเป็นประจ าทุกปี โดยจะมี
ประเทศที่เป็นสมาชิกของเอบียูหมุนเวียนจัดเปลี่ยนกันเป็นเจ้าภาพในทุกปี ซึ่งยังคงจัดการแข่งขันอยู่จนถึงปัจจุบัน 

สนามประลอง ขนาดจะแตกต่างกันไปตามกฎเกณฑ์ของแต่ละปีนั้นๆ ขนาดคร่าวๆโดยประมาณจะไม่เกิน 
20x20 เมตร สูงประมาณ 5-10 เซนติเมตร 

  

รูปภำพที่ 2.45 ภาพตัวอย่างของสนามประลองปี 2016 

ตัวอย่างกฎของสนามปี 2015 

สนามการแข่งขันหุ่นยนต์มีขนาด 12,000 มม. X 12,000 มม. ล้อมรอบด้วยรั้วไม้ที่มีความสูง 50 มม. และ 
หนา 30 มม.ทีมเข้าแข่งขันแบ่งเป็นทีมสีแดงและสีน้าเงิน สนามการแข่งขันประกอบด้วย Parent Zone 2 แห่ง ( สี
แดงและสีน้ าเงิน ) และมีChild Zone 5 แห่ง (บริเวณปฏิบัติภารกิจ) ซึ่ง Child robotจะปฏิบัติภารกิจใน 
ChildZone โดยภารกิจแรกของทั้งสองทีม (แดงและน้ าเงิน) จะเหมือนกันภายในโซนของตนเองที่แยกจากกัน 
ส าหรับภารกิจที่เหลือใน Child Zone จะแบ่งครึง่เป็น 2 ส่วนด้วยเทปสีขาวแบบไม่เงาที่มีความกว้าง 30 มม. ทุกทีม
ควรจะเล่นในพื้นที่ Child Zone ของตนเองสนามแข่งขันประกอบด้วยจุดเริ่มต้น (Start Zone) ของฝ่ายสีแดงและ
สีน้ าเงินทีมละ 1 แห่งพื้นที่ของจุดเริ่มมี ขนาด 1,000 มม. X 1,000 มม.  

 

รูปภำพที่ 2.46 ภาพตัวอย่างของสนามประลองปี 2014 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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สิ่งที่จะได้จำก Case Study : ส่วนสนำมประลองหุน่ยนต ์
ข้อด ี  
ขนำดของสนำมประลองหุน่ยนต์ : สนามประลองขนาด ไม่เกิน 400 ตารางเมตร มีการป้องกันอย่าง
ดีแยกพื้นที่ประลองและพื้นที่ส าหรับผู้ชม เว้นระยะห่างจากสนามประมาณ 2 เมตร มีการแบ่งสนาม
เป็นพ้ืนที่ของสองส่วน โดยใช้สีแยกพื้นที่ของแต่ละฝั่ง  
 
วัสดุของสนำมประลองหุ่นยนต์ : เฟรมโครงของสนามเป็นโครงเหล็ก และปิดด้วยโพลีคาร์บอเนตกัน
กระสุนเพื่อนความปลอดภัยและแข็งแรง 
 
กำรใช้แสงของสนำมประลองหุ่นยนต์ : มีการจัดแสงสีให้สนุกสนานตระการตาแสงเน้นที่ตรงกลาง
สนามประลอง 
 
ส่วนเพิ่มเติมของสนำมประลองหุ่นยนต์ : จอฉายLED ตรงกลางขนาดใหญ่ แสดง score ของทั้งสอง
ฝั่ง 

ข้อด้อย ผู้ชมจะต้องชมการแข่งขันที่ระยะไกลพอสมควรจากลานประลองเพื่อความปลอดภัย ท าให้
มองการแข่งขันได้ไม่ชัดเจนนัก จึงอาจจะต้องมีจอแสดงการแข่งขันสดเพิ่มคนที่อยู่ในระยะไกลออกไป
ได้ชมการแข่งขันได้อย่างชัดเจน 

2.3.2 กรณีศึกษำห้องปฏิบัติกำรวิทยำกำรหุ่นยนต์ 

กรณีศึกษำห้องปฏิบัติกำรวทิยำกำรหุ่นยนต ์: ห้องปฏิบัติการ คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

  
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภำพที่ 2.47 ห้องปฏิบัติการณ์ของคณะวิศวกรรมศาสตร์ 
 ขนาดพื้นที่ของห้องปฏิบัติการ 1 ห้อง กว้าง 5 เมตร ยาว 10 เมตร สูง 2.5 เมตร แบบเรียบ
ง่ายมีโต๊ะปฏิบัติงานวางอยู่โดยรอบห้องโต๊ะสูง 0.80 เมตร ใช้วางอุปกรณ์ส าหรับประกอบหุ่นยนต์ 
และมีโต๊ะส าหรับวางคอมพิวเตอร์ใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมของหุ่นยนต ์

 
สิ่งที่จะได้จำก Case Study : ส่วนสนำมประลองหุน่ยนต ์
 ขนาดพื้นที่ของห้องปฏิบัติการณ์ต่อการประกอบหุ่นยนต์หนึ่งตัว ประมาณ 50 ตารางเมตร 
และมีพื้นที่ภายในสามารถวางอุปกรณ์ที่จ าเป็นส าหรับหุ่นยนต์นั้นๆอย่างพอเพียง และแสงสว่าง
ส าหรับการท างาน 

ข้อด้อย ยังขาดพื้นที่ส าหรับทดสอบหุ่นยนต์ในบริเวณกว้างส าหรับหุ่นยนต์เคลื่อนที่เพราะหุ่นยนต์
ต้องการพื้นที่ส าหรับทดสอบเดินหรือเคลื่อนที่เพื่อดูการท างานที่เหมาะสมหรือไม ่
 
 
 
 
 
 
 
 
 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.4 ระบบสภำพแวดล้อมภำยในอำคำร และวัสดใุนกำรตกแตง่ภำยใน 
 2.4.1 ลักษณะทำงสถำปัตยกรรม 
 ตัวอาคารเน้นการเข้าถึงใช้งานง่ายโดยอยู่ศูนย์กลางมหาวิทยาลัยติดถนนหลัก มีการออกแบบ
สถาปัตยกรรมเพื่อให้ประหยัดพลังงาน โดยใช้ครีบกันแดดทางตั้ง เพื่อบังแดดตัวอาคารภายในโล่งงก
ว้าง เพื่อให้รับแสงจากภายนอกมาใช้ได้ง่ายและทั่วถึง  
 2.4.2 ระบบโครงสร้ำงอำคำร 
ชั้นที ่1 มีการวางพ้ืนส าเร็จ แล้วเทพื้นทับ สว่นช้ันที่ 2-5 เป็นการหล่อพื้นแบบ post tention 

 
รูปภำพที่ 2.48 โครงสร้างพื้นและคานช้ันที่ 1 

 
รูปภำพที่ 2.49 โครงสร้างพื้นและคานช้ันที่ 2 
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รูปภำพที่ 2.50 โครงสร้างพื้นและคานช้ันที่ 3 

 
รูปภำพที่ 2.51 โครงสร้างพื้นและคานช้ันที่ 4 

 
รูปภำพที่ 2.52 โครงสร้างพื้นและคานช้ันที่ 5 
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 2.4.3 ระบบสภำพแวดล้อมภำยในอำคำร 
  2.4.3.1 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้า 

 
รูปภำพที่ 2.53 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้าชั้นที่ 1 

 
รูปภำพที่ 2.54 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้าชั้นที่ 2 

 
รูปภำพที่ 2.55 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้าชั้นที่ 3 
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รูปภำพที่ 2.56 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้าชั้นที่ 4 

 
รูปภำพที่ 2.57 ระบบแสงสว่างไฟฟ้าและฝ้าชั้นที่ 5 

  2.4.3.2 วัสดุในการตกแต่งภายใน 

 
รูปภำพที่ 2.58 รายการประกอบแบบวัสดุตกแต่งภายใน 
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บทที่ 3 

กลุ่มเป้ำหมำย พฤติกรรม และพื้นที่ที่ต้องกำร 

3.1 ลักษณะกลุ่มเป้ำหมำยของโครงกำร 

กลุ่มเป้ำหมำย ควำมต้องกำรกลุ่มเป้ำหมำย 

เป้าหมายหลัก 

6. เด็ก เยาวชน นักศึกษา 

 มีความสนใจในเรื่องเทคโนโลยี หุ่นยนต์และกลไก 

 อยากมีความรู้เรื่องหุ่นยนต์ การประกอบหุ่นยนต ์

 อยากสร้างผลงานหุ่นยนต์ที่ตนเองชอบ  

 ดูหุ่นยนต์ที่ทันสมัยและได้ลองจับต้องผลงานจริง 

เป้าหมายหลัก 

7. นายทุนและผูป้ระกอบการ 

 ซื้อขายหุ่นยนต์ที่สามารถน ามาใช้งานได้จริง 

 ดูการสาธิตหุ่นยนต์ที่สนใจ 

 ต้องการเทคโนโลยีไปใช้งานจริง 

เป้าหมายหลัก 

8. นักวิจัยและทดลองหุ่นยนต ์

 แลกเปลี่ยนข้อมูลความรู้หุ่นยนต ์

 แข่งขันหุ่นยนต์เพ่ือพัฒนาต่อไป 

เป้าหมายรอง 

9. ครอบครัว 

 สร้างความสัมพันธ์ในครอบครัว 

 ใช้เวลาท ากิจกรรมร่วมกัน 

เป้าหมายรอง 

10. บุคคลทั่วไปทีส่นใจ 

 ได้รับความรู้ตั้งแต่ต้น และสนใจสร้างสรรคค์วามคิด 

 ใช้เวลาว่างให้เกิดประโยชน์ 
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3.2 พฤติกรรมของผู้รับบริกำร 

เป็นพฤติกรรมที่อยากให้ผู้ใชบ้ริการได้รับประสบการณ์ทีส่ะดวกสบาย ผ่านขั้นตอนไม่มาก 

          3.2.1 ผู้เข้าใช้ห้องสืบค้นเทคโนโลยี

 

รูปที่ 3.1 พฤติกรรมกำรใชห้้องสืบค้น  

3.2.2 ผู้เข้าชมนิทรรศการ

 

รูปที่ 3.2 พฤติกรรมการเข้าชมนิทรรศการ เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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      3.2.3 ผู้มารับประทานอาหาร

 

รูปที่ 3.3 พฤติกรรมกำรรับประทำนอำหำร 

      3.2.4 ผู้เข้าชมการประลองหุ่นยนต์

 

รูปที่ 3.4 พฤติกรรมเข้ำชมประลองหุ่น 
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3.2.4 ผู้เข้าชมลานนวัตกรรม

 

รูปที่ 3.5 พฤติกรรมกำรชมงำนอเีว้นท์ 

3.2.5 ผู้เข้าประชุมและซื้อขายหุ่นยนต์ 

 

รูปที่ 3.6 พฤติกรรมกำรใชห้้องประชุม 
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3.2.6 ผู้เข้ามาพักผ่อน ท ากิจกรรมกับครอบครัว 

 

รูปที่ 3.7 พฤติกรรมขอผูเ้ข้ำมำพักผ่อน 

3.3 พฤติกรรมของผู้ให้บริกำร 

3.3.1 ฝ่ายค้นคว้าและวิจัย ท าหน้าที่ดูแลในส่วนเกี่ยวกับการวิจัยและทดลองหุ่นยนต์และการ
สาธิตการใช้งานหุ่นยนต์ให้ความรู้ในส่วนของนิทรรศการด้วย 

 3.3.1.1 ผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ดูแลความเรียบร้อยในการท างานของ
พนักงานภายในฝ่ายค้นคว้าและวิจัย ติดต่อประสานงานเพื่อรับค าสั่งจากผู้อ านวยการ หรือรอง
ผู้อ านวยการเพื่อน าไปปฏิบัติต่อไป 

 3.3.1.2 รองผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าทีท่ าหน้าที่ช่วยผู้จัดการฝ่าย และ
ประสานงานในฝ่ายค้นคว้าและวจิัย 

 3.3.1.3 นักวิจัยหุ่นยนต์ 10 ต าแหน่ง ท าหน้าที่คิดค้นออกแบบ และสร้างประกอบ
หุ่นยนต์ รวมถงึการเขียนโปรแกรมควบคุม พร้อมยังน าไปทดสอบและสาธิตด้วย 

3.3.2 ฝ่ายพัฒนาและออกแบบนิทรรศการ ท าหน้าที่ดูแลในส่วนเกี่ยวกับนิทรรศการและการ
ปรับปรุงเน้ือหาที่จัดแสดงใหท้ันสมัย และนา่สนใจกับยุค 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 3.3.2.1 ผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ดูแลความเรียบร้อยในการท างานของ
พนักงานภายในพัฒนาและออกแบบนิทรรศการ ติดต่อประสานงานเพื่อรับค าสั่งจากผู้อ านวยการ หรือ
รองผู้อ านวยการเพ่ือน าไปปฏิบัติต่อไป 

 3.3.2.2 พนักงานนโยบาย 4 ต าแหน่ง ท าหน้าที่คิดแนวทางการน าเสนอประยุกต์
ข้อมูลของนิทรรศการ หาเรื่องการน าเสนอใหม่ๆ ที่เกี่ยวขอ้งกับเทคโนโลยีมาจัดนิทรรศการช่ัวคราว
และปรับปรุงเนื้อหานิทรรศการถาวรให้ทันสมัยตลอดเวลา 

 3.3.2.3 พนักงานนิทรรศการ 4 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ให้ค าปรึกษาและดูแลความ
เรียบร้อยในส่วนนิทรรศการ  

3.3.3 ฝ่ายบรหิาร หน้าที่ก าหนดนโยบายการท างานของพนักงาน และดูแลระบบการท างาน
ให้เป็นไปอย่างมีประสิทธิภาพ 

   3.3.3.1 ผู้อ านวยการ 1 ต าแหน่ง เป็นผู้ควบคุมดูแลการบริหารงานทั้งหมดของศูนย์ 
ต้อนรับสมาชิกพิเศษ ซึ่งอาจเป็นบุคคลที่เปน็ที่รู้จักกันในวงการธุรกิจ นักลงทุนหรือ ผู้ท าธุรกิจกับ
เจ้าของโครงการ 
   3.3.3.2 รองผูอ้ านวยการ 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่เป็นผู้ช่วยผู้อ านวยการ โดยการน า
แนวทางไปบริหารอีกทีหนึ่ง ท าหน้าที่ประสานงานกับผู้จัดการฝ่ายด าเนินนโยบายต่างๆ ขยายค าสั่ง
การของผู้อ านวยการลงไปในฝ่ายต่างๆ 
   3.3.3.3 เลขานุการ 1 ต าแหน่ง เป็นผู้รวบรวมเอกสารของทุกฝ่าย เสนอต่อ
ผู้อ านวยการและผู้จัดการ รวมถึงผู้จัดการฝา่ยจัดตารางเวลา และรับนัดหมายจากบุคคลที่มาติดต่อ
กับทางศูนย์ ประสานงานกับฝ่ายต่างๆ 
   3.3.3.4 บัญชแีละการเงิน 2 ต าแหน่ง มีหน้าที่ตรวจสอบรายรับ-จ่าย ทัง้หมดของ
ศูนย์ การจัดซือ้วัสดุต่างๆ 
   3.3.3.5 วางแผนงบประมาณ 2 ต าแหน่ง เป็นผู้ท าการเสนองบประมาณรายจ่าย
ประจ าปี ควบคุม และวางแผนรายรับรายจ่ายทั้งหมด 
  
 3.3.4 ฝ่ายทะเบียน หน้าที่รวบรวมรายช่ือของสมาชิกและพนักงานภายในศูนย์ตลอดจน
ผู้ใช้งานและนกัวิจัย 

   3.3.4.1 ผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ดูแลความเรียบร้อยในการท างานของ
พนักงานภายในหน้าที่รวบรวมรายช่ือทั้งหมด ติดต่อประสานงานเพ่ือรับค าสั่งจากผู้อ านวยการ หรือ
รองผู้อ านวยการเพ่ือน าไปปฏิบัติต่อไป 

   3.3.4.2 พนักงานทะเบียน 2 ต าแหน่ง หน้าที่รวบรวมและจัดเก็บรายช่ือของ
พนักงานในแผนกต่างๆภายในศูนย์ เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   3.3.4.3 ทะเบยีนบุคคล  2 ต าแหน่ง ท าหนา้ที่รวบรวมและจัดเก็บรายช่ือของสมา
ผู้ใช้งานและนกัวิจัย 

  
 3.3.5 ฝ่ายประชาสัมพันธ์ หน้าทีส่ร้างความนิยมและรักษาภาพจน์ที่ดีขององค์กร ติดต่อ
ประสานงานกับคนภายนอกและสร้างสัมพนัธ์อันดีกับผู้เข้าใช้โครงการ 
   3.3.5.1 ผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ดูแลความเรียบร้อยในการท างานของ
พนักงานภายในหน้าที่ฝ่ายประชาสัมพันธ ์ติดต่อประสานงานเพื่อรับค าสั่งจากผู้อ านวยการ หรือรอง
ผู้อ านวยการเพื่อน าไปปฏิบัติต่อไป 
   3.3.5.2 รองผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ท าหน้าที่ช่วยผู้จัดการฝ่าย และ
ประสานงานในฝ่ายประชาสัมพันธ์ 
   3.3.5.3 พนักงานประชาสัมพันธ์ 8 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ท าหน้าที่ติดต่อให้ค าปรึกษา
แก่ผู้เข้าใช้บริการ 
   3.3.5.4 พยาบาล 2 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ปฐมพยาบาลเบ้ือต้นหากเกิดอุบัติเหตุ 
 
 3.3.6 ฝ่ายบริการ มีหน้าที่ให้บริการ และควบคุมดูแลในส่วนต่างๆของศูนย์ 
   3.3.6.1 ผู้จัดการฝ่าย 1 ต าแหน่ง ท าหน้าที่ดูแลความเรียบร้อยในการท างานของ
พนักงานภายในหน้าที่ฝ่ายบริการ ติดต่อประสานงานเพื่อรับค าสั่งจากผู้อ านวยการ หรือรอง
ผู้อ านวยการเพื่อน าไปปฏิบัติต่อไป 
   3.3.6.2 ซ่อมบ ารุง 5 ต าแหนง่ หน้าที่ดูแลความเรียบร้อยของอาคารและคอย
ซ่อมแซมส่วนต่างๆที่ช ารุดเสียหาย ไม่ว่าจะเป็น หลอดไฟ พื้น ท่อ หรือสว่นต่างๆ อีกทั้งยังเป็นหน่วย
ที่จัดและตกแต่งสถานที่ในกรณีที่มีการแข่งขัน หรือจัดตามเทศกาลต่างๆ รวมไปถึงดูแลสวนบริเวณ
ศูนย์ด้วย 
   3.3.6.3 ท าความสะอาด 6 ต าแหน่ง ดูแลเรือ่งความสะอาดภายในศูนย ์
   3.3.6.4 รักษาความปลอดภัย 2 ต าแหน่ง ดูแลความปลอดภัยส่วนทางเข้าออก 
   3.3.6.5 เชฟท าอาหาร 5 ต าแหน่ง ท าอาหารภายในส่วนร้านอาหาร 
   
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 3.4 พ้ืนท่ีท่ีต้องการ 
 3.4.1 นิทรรศการ 

 

รูปที่ 3.8 พื้นที่ที่ตองกำรของนิทรรศกำร 

 3.4.2 ลานกิจกรรม/ลานประลองหุ่นยนต์ 

 
รูปที่ 3.9 พื้นที่ที่ตอ้งการของลานประลอง 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 3.4.3 ห้องสืบค้นเทคโนโลยี

 
รูปที่ 3.10 พื้นที่ที่ต้องการของห้องสืบค้น 

 3.4.4 ห้องค้นคว้าและวิจัยหุ่นยนต์ 

 
รูปที่ 3.11 พื้นที่ที่ต้องการของห้องปฏิบัติการ 

 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 3.4.5 ห้องประชุมซื้อขาย

 
รูปที่ 3.12 พื้นที่ที่ต้องการของห้องประชุม 

  
 3.4.6 ศุนย์อาหาร 

 
 

รูปที่ 3.13 พื้นที่ที่ต้องการของร้านอาหาร 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 4 

กำรวิเครำะห์ข้อมูล และแนวควำมคิดในกำรออกแบบ 

4.1 กำรวิเครำะห์ข้อมูล 

4.1.1 การวิเคราะห์ที่ตั้ง และอาคาร

 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภำพที ่4.1 การวิเคราะห์ที่ตั้งและอาคาร 

วิเคราะห์ตัวอาคาร 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภำพที ่4.2 การวิเคราะห์ตัวอาคาร 

4.1.2 การวิเคราะห์ค่าความสัมพันธ์ของพื้นที่(matrix & bubble diagram) 

Over all 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Reception 

 

Exhibition 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Meeting room

 

 

 

multifunction arena 

 

  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Restaurant

 

 

 

Laboratory 

 

  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Tech research 

 

ภำพที ่4.3 การวิเคราะห์ความสัมพันธ์ของพ้ืนที่ต่างๆ 

4.1.3 การติดต่อสัมพันธ์ของพื้นที่(functional diagram) 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Pie charts 

 

ภำพที ่4.4 ขนำดของพื้นทีต่่ำงๆ 

4.1.4 แผนภาพการใช้งาน (story  board) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภำพที ่4.5 แผนภำพกำรใชง้ำน 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.1.5 การวิเคราะห์กลุ่มพื้นที่สัมพันธ์(zoning) 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภำพที ่4.6 ภำพวิเครำะห์กลุ่มพื้นที่สัมพันธ ์

4.2 แนวควำมคิดในกำรออกแบบ 

4.2.1 แนวความคิดในการออกแบบ

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภำพที ่4.7 ภำพแนวควำมคิดกำรออกแบบ 

4.2.2 ธีม หรือ Mood Board 

 

ภำพที ่4.8 ภำพmoodboard 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 5 

ผลงำนกำรออกแบบสถำปัตยกรรมภำยใน 

5.1 ผังบริเวณของโครงกำร 

5.1.1 ผังบริเวณอาคารศูนย์การเรียนรู้และบริเวณโดยรอบ 

 

5.2 ผังเฟอร์นิเจอร์ของอำคำรโครงกำร  

5.2.1 ผังเฟอร์นิเจอร์ช้ัน G ของโครงการ 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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5.2.2 ผังเฟอร์นิเจอร์ช้ัน 2 ของโครงการ

 

  

  5.2.3 ผังเฟอร์นิเจอร์ช้ัน 3 ของโครงการ 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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5.2.4 ผังเฟอร์นิเจอร์ช้ัน 4 ของโครงการ 

 

 

5.2.5 ผังเฟอร์นิเจอร์ช้ัน 5 ของโครงการ 
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5.3 ผังไฟฟ้ำและเพดำนของโครงกำร 

5.3.1 ผังไฟฟ้าและเพดานช้ัน 1 ของโครงการ 

 

5.3.2 ผังไฟฟ้าและเพดานช้ัน 2 ของโครงการ 
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5.3.3 ผังไฟฟ้าและเพดานช้ัน 3 ของโครงการ 

 

5.3.4 ผังไฟฟ้าและเพดานช้ัน 4 ของโครงการ 
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5.3.5 ผังไฟฟ้าและเพดานช้ัน 5 ของโครงการ 
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5.4 รูปตดัของอำคำรโครงกำร 
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5.5 ภำพทัศนียภำพภำยในโครงกำร 

 

รูปที่ 5.1 reception G floor 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 5.2 cafetaria G floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.3 reception& temporary exhibit 2 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.4 tech library 2 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.5 tech self learning 2 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.6 exhibition room 1-2 3 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.7 exhibition room 3 3 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.8 exhibition room 4 3 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.9 exhibition room 5-6 souvenir 3 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.10 lecture class 3 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.11 laboratory & program 4 floor 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ 5.12 multifunction & innovation 5 floor 
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