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บทคัดย่อ 
 

การศึกษาโครงงานครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อ 1) พัฒนาแอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการ
สื่อสารไร้สาย 2) ประเมินคุณภาพแอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สายที่พัฒนาขึ้น 3) 
ประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อแอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สายที่พัฒนาขึ้น 
กลุ่มตัวอย่างในการศึกษา คือ นักศึกษาสาขาเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์และการสื่อสาร ช้ันปีท่ี 1 จ านวน 30 คน เครื่องมือที่ใช้ใน
การศึกษา ได้แก่ แอพพลิเคช่ันควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย แบบประเมินคุณภาพการพัฒนา
แอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย และแบบประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อ
แอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย สถิติที่ใช้ ในการวิเคราะห์ข้อมูล คือ การหาค่าเฉลี่ย    
และการหาค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  

ผลการวิจัย พบว่า 1. การพัฒนาแอพพลิเคช่ันควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย สามารถใช้ใน
การควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อได้ ให้เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้ายและเลี้ยวขวา โดยควบคุมผ่านแอพพลิเคช่ันบน
ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ โดยใช้ WIFI เป็นสื่อกลางในการรับส่งข้อมูล 2. ผลการประเมินคุณภาพของการพัฒนา
แอพพลิเคชั่นควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย รวมทั้งหมดทุกด้านอยู่ในระดับ มากที่สุด (X  = 4.67, SD. 
= 0.48) 3. ผลการประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อการพัฒนาแอพพลิเคช่ันควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการ
สื่อสารไร้สาย อยู่ในระดับ มากท่ีสุด (X  = 4.65, SD. = 0.50) 
ค าส าคัญ: การควบคุม, หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ, การสื่อสารไรส้าย 

 

ABSTRACT 
 

Education project aims 1) to develop application controlling of mobile robot with wheels via 
wireless communication 2) to assess the quality application controlling of Mobile robot wheels via 
wireless communication developed 3) to evaluate the satisfaction of users with the application 
controlling of mobile robots with wheels via wireless communication developed. 1. Develop application 
controlling of mobile robot with wheels via wireless communication. Can be used to control a mobile 
robot with wheels to move backward, turn left, turn right. The control via the application on the Android 
operating system by using WIFI as a medium for data transmission. 2. The quality of the development of 
application controlling mobile robot with wheels via wireless communication. Included in all aspects. The 
most appropriate (X  = 4.67, SD. = 0.48). 3. Evaluation of user satisfaction with the development 
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controlling mobile robots with wheels via wireless communications. Included in all aspects. The most 
appropriate (X  = 4.65, SD. = 0.50). 
 
Keyword: Control, Mobile Robots with Wheels, Wireless Communication 
 

บทน า 

 

เนื่องจากความสามารถของคอมพิวเตอร์ในปัจจุบันนี้มคีวามก้าวหน้าไปอย่างรวดเร็ว และมีประสิทธิภาพสูง  

ท าให้การศึกษาเกี่ยวกับหุ่นยนต์มคีวามกว้างขวางและหลากหลาย  ในปัจจุบันหุ่นยนต์ถือเป็นนวัตกรรมท่ีมีบทบาทมาก 

เนื่องจากมีการน าเอาเทคโนโลยีหุน่ยนต์น าไปใช้ในด้านตา่งๆ  ทั้งด้านเทคโนโลยีทางการแพทย์และด้านเทคโนโลยีทาง

อุสาหกรรม และมีการน าหุ่นยนตม์าใช้ท างานทดแทนมนุษย์ในหลายๆด้าน ซึ่งช่วยลดภาระในการท างานและเพิ่มคณุภาพงาน

และการผลิตอีกด้วย จนกระทั่งในปัจจุบันนี้ไดม้ีการพัฒนาให้หุ่นยนต์นั้นมีลักษณะที่คล้ายมนุษย์ เพื่อให้อาศัยอยู่ร่วมกันกับ

มนุษย์ ให้ได้ในชีวิตประจ าวัน และในอนาคตอันใกล้นั้นแน่นอนว่า หุ่นยนต์ต้องถูกน ามาใช้งานกันอย่างแพร่หลายมากขึ้น ดั้ง

นั้น จึงมีความส าคญัอย่างยิ่ง ท่ีเราควรจะเริ่มศึกษาเรียนรู้เรื่องราวท่ีเกี่ยวกับหุ่นยนต์ สักที (มงคล เทียนวิบูลย,์ 2542) 

 หุ่นยนต์ (robot) คือเครื่องจักรกลชนิดหนึ่ง มีลักษณะการท างานแบบอัตโนมัติ หรือกึ่งอัตโนมตัิ โครงสร้างและ

รูปร่างแตกตา่งกัน หุ่นยนต์ในแตล่ะประเภทจะมีหน้าที่การท างานในด้านต่าง ๆ ตามการควบคมุโดยตรงของมนุษย์ โดยทั่วไป

หุ่นยนต์ถูกสร้างขึ้นเพื่อส าหรับงานท่ีมีความยากล าบาก หรือ สร้างขึ้นเพื่อเป็นเครื่องเล่นของมนุษย์ อย่างไรก็ดี RIA (the 

Robotics Industries Association) ได้ให้ค าจ ากัดความของหุ่นยนต์ที่ใช้ในอุสาหกรรม ซื่อเป็นทีย่อมรับกันในระดับนานาชาติ 

เมื่อปี ค.ศ.1981 (พ.ศ.2524) เอาไว้ว่า หุ่นยนต์อุตสาหกรรม คือ เครือ่งจักรกลที่สามารถท าการโปรแกรมได้ใหม่หลายครั้ง 

สามารถไดห้ลายๆหน้าท่ี ซึ่งมันถูกออกแบบมาเพื่อ เคลื่อนย้าย หยิบจับ สิ่งของ วัสดุ อุปกรณ์ ต่างๆ  โดยการตั้ง

โปรแกรมควบคุม ให้มันท างานตามที่ต้องการ (จักรพงษ์ กาวงศ์, 2548) 

 อีกหนึ่งความสามารถของสมาร์ทโฟนแอนดรอยด์ในปัจจุบัน มาพร้อมกับคุณสมบัติพื้นฐานท่ีสามารถเช่ือมต่อ

อินเทอร์เน็ตผ่าน Wi-Fi ได้ สามารถสร้างโปรแกรมขึ้นมาใช้บนสมารท์โฟนระบบปฏิบตัิการแอนดรอยด์ได้และอีกคณุสมบัติ

พิเศษน้ันก็คือสามารถเปลี่ยนสมาร์ทโฟนแอนดรอยด์ของเราให้กลายเป็น Hotspot เพื่อแชร์อินเทอร์เน็ตไปยัง มือถือหรือ

คอมพิวเตอรไ์ด้ และยังสามารถเช่ือมต่อ หรือส่งข้อมลูผ่าน WIFI ไดอ้ีกด้วย (Wikipedia. Online) 

 การสื่อสารไรส้ายท าให้เกิดบริการ เช่น การสื่อสารระยะไกลซึ่งเป็นไปไม่ได้เลยหรือท าไมไ่ด้ในทางปฏบิัติที่จะ

ด าเนินการแบบใช้สาย ค าว่าการสือ่สารไร้สายถูกใช้กันท่ัวไปในอุตสาหกรรมโทรคมนาคมที่จะอ้างถึงระบบการสื่อสาร

โทรคมนาคม (เช่น เครื่องส่งและเครื่องรับสญัญาณวิทย,ุ การควบคมุระยะไกล) ที่ใช้รูปแบบหนึ่งของพลังงาน (เช่น คลื่นวิทยุ, 

พลังงานอะคูสติก) ในการถ่ายโอนข้อมูลโดยไมต่้องใช้สาย. ข้อมูลจะถูกถ่ายโอนในลักษณะนี้ท้ังในระยะทางสั้นและระยะ

ทางไกล (Wikipedia. Online) โดยทั้งนี้เทคโนโลยีไร้สายแบบ WIFI สามารถเอามาใช้ในการพัฒนาการควบคุมหุ่นยนต์ได ้

 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ ซึ่งสามารถว่ิงไปต าแหน่งที่ต้องการได้ โดยอาศัยการควบคมุผ่าน WIFI ซึ่งหุ่นยนต์ดังกล่าว
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สามารถใช้เป็นฐานในการศึกษา เพื่อพัฒนาต่อยอดต่อไปได ้

 ผู้วิจัยจึงสนใจศึกษาการควบคมุหุน่ยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย จึงศึกษาเอกสาร และงานวิจัยเพื่อ

พัฒนาแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุน่ยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย น ามาประเมินคณุภาพของแอพพลิเคชั่นและ

สอบถามความพึงพอใจของผู้ใช้งานของแอพพลิเคชั่น  

 
  
 
1. วัตถุประสงค์การวิจัย 
 1. เพื่อพัฒนาแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนตเ์คลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย  
 2. เพื่อประเมินคณุภาพของแอพพลิเคชั่นการควบคมุหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย 
 3. เพื่อประเมินความพึงพอใจของแอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย 

 
 
2. เอกสารและงานวจิัยท่ีเกี่ยวขอ้ง 
 อรพดี จูฉิม (2558) กล่าวถึง เทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติวา่ได้เข้ามามีอิทธิพลต่อวิถีชีวิตของมนุษย์มากขึ้น
ในยุคเศรษฐกิจแบบดิจิตอล ในบทความนี้จะขอยกตัวอยา่งหุ่นยนต์ทางด้านการแพทย์ เนื่องจากลักษณะโครงสร้างทางสังคม
ซึ่งในปัจจุบันประชากรโลกได้เพิ่มจ านวนมากขึ้นเรื่อย ๆ ส าหรับประเทศไทยนั้นก าลังก้าวเข้าสูส่ังคมผู้สูงอายุ (Aging Society) 
การเพิ่มขึ้นของประชากรช้าลงแตผู่้สูงอายุกลับเพิ่มเร็วขึ้น ท าให้มีจ านวนประชากรที่ต้องการการดูแลมากขึ้น ซึ่งยุคดิจิตอลท า
ให้กระแสสังคมมุ่งเน้นที่คณุภาพชีวิต คนเราไม่ยอมเจ็บ ยอมแก่ เพราะฉะนั้นกิจการหรือธุรกิจ บริการต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับ
ผู้สูงอายุ จะกลายเป็นธุรกิจที่ท าเงนิได้ดีในอนาคต โดยหุ่นยนต์ทางดา้นการแพทย์จะเข้ามีบทบาทส าคญั ไม่ว่าจะเป็นการรักษา 
การฟื้นฟู หรือการผ่าตัด 
 จักรพงษ์ กาวงศ์ (2548) การควบคุมหุ่นยนต์มีอยู่ 2 ลักษณะ คือการควบคุมโดยใช้เครื่องคอมพิวเตอร์ที่ท าหน้าที่
เป็นคอมพิวเตอร์แม่ข่าย และการควบคุมหุ่นยนต์โดยสั่งการผ่านเครือข่ายอินเตอร์เทอร์เน็ต การควบคุมแบบที่สองนี้ สัญญาณ
รูปทีส่่งผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ตจะมีการหน่วงเวลาอยู่ช่ัวครู่ ขึ้นอยู่กับความเร็วของการส่งข้อมูลผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ต 
ถ้าต้องการให้สัญญาณรูปทีส่่งออกมามีลักษณะใกล้เคียงกับหุ่นยนต์ จะต้องใช้เครือข่ายอินเทอรืเน็ตที่มีความเร็วสูง เช่น ระบบ
อินเทอร์เน็ตความเร็วสูง (Internet High Speed) เป็นต้น 
 ชาญเดช ขุนศรี (2548) โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์รักษาการณ์ขนาดเล็ก ที่ใช้การขับเคลื่อนที่ แบบ Differential-
Drive โดยมีตัวตรวจจับวัตถุแบบโซนาร์เซนเซอร์ และใช้เมาส์ในการบอกต าแหน่งเชิงสัมพันธ์ของหุ่นยนต์ โปรแกรมเพื่อการ
ควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่นี้ สามารถแบ่งออกได้เป็น 2 ส่วนคือโปรแกรมควบคุมฮาร์ดแวร์และโปรแกรมควบคุมการท างาน 
โปรแกรมควบคุมฮาร์ดแวร์ประกอบด้วยโปรแกรม 3 ส่วน คือ 1) โปรแกรมควบคุมชุดขับเคลื่อนหุ่นยนต์ 2) โปรแกรมควบคุม
โซนาร์ เซนเซอร์และเมาส์ และ 3) โปรแกรมติดต่อกับโปรแกรมควบคุมการท างานที่ติดตั้งอยู่ที่เครื่องคอมพิวเตอร์ ข้อมูลของ
หุ่นยนต์จะถูกส่งไปยังโปรแกรมควบคุมการท างาน เพื่อค านวณหาค าสั่งควบคุมที่อยู่ในรูปของความเร็วเชิงเส้นและความเร็ว
เชิงมุม (v,w) การติดต่อระหว่างคอมพิวเตอร์กับหุ่นยนต์จะใช้โมเด็มไร้สายผ่านพอร์ต RS – 232 
 วิทวัส  คล้ายนิล (2551) การควบคุมหุ่นยนต์ช่วยเหลือผู้ป่วยระยะไกลผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย หุ่นยนต์จะสามารถ
ควบคุมผ่านเครือข่ายไร้สาย โดยเจ้าหน้าที่จะสามารถควบคุมผ่านเครื่องคอมพิวเตอร์ เพื่อให้หุ่นยนต์น าอาหารและยาไปส่งให้
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คนไข้ที่อยู่ภายในห้องพักซึ่งถูกท าขึ้นเป็นพิเศษโดยใช้ตะกั่วเป็นตัวป้องกันรังสี ในส่วนของการควบคุ่มจะใช้โปรแกรมที่
พัฒนาขึ้นด้วยภาษา Visual Basic 6 ส่งค าสั่งผ่านทางพอร์ตอนุกรม (RS232) ด้วยเครือข่ายไร้สาย  
ตามมาตรฐาน 802.11g (Wi-Fi) ไปยังตัวหุ่นยนต์ เมื่อหุ่นยนต์ได้รับค าสั่งแล้วหุ่นยนต์ซึ่งควบคุมไมโครคอนโทรเลอร์ PICจะน า
ค าสั่งที่ได้ มาประมวลผลและสั่งงานไปยังชุดขับเคลื่อนของหุ่นยนต์ 
 สรุปงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง  
  การรวบรวมและศึกษาความรู้ ทางทฤษฎีในด้านหลักการการควบคุมมอเตอร์ หลักการการสื่อสารไร้สาย 
หลักการโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ และหลักการทางด้านการออกแบบหุ่นยนต์ ให้สามารถขับเคลื่อนบนพื้นผิวราบเรียบ ท าให้
เข้าใจพ้ืนฐานของศาสตร์ในการพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ให้สามารถขับเคลื่อนตามค าสั่งที่เราก าหนดขึ้น  

เพื่อน าความรู้ที่ได้ไปประยุกต์ใช้ในการทดลองต่อไป 

วิธีด าเนินการวิจัย 
 

1. ขั้นตอนการด าเนินการวิจัยประกอบด้วย 5 ขั้นตอน (Mcpswis.mcp.ac.th. Online) ดังนี้ 
 1.1 ขั้นวิเคราะห์ (Analysis) ผู้วิจัยด าเนินการศึกษาเอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง เกี่ยวกับการสร้างหุ่นยนต์ และ
การพัฒนาแอพพลิเคชั่น 
 1.2 ขั้นการออกแบบ (Design) ผู้วิจัยได้ออกแบบวงจรส าหรับการสร้างหุ่นยนต์ รูปแบบการสั่งการหุ่นยนต์ด้วยค าสั่ง
ต่างๆ และออกแบบแอพพลิเคชั่นส าหรับการควบคุมหุ่นยนต์ 
 1.3 ขั้นการพัฒนา (Development) ผู้วิจัยได้พัฒนาหุ่นยนต์ และพัฒนาแอพพลิเคช่ันเพื่อควบคุมและตรวจสอบ
คุณภาพโดยผู้เชี่ยวชาญ 
  1.4 ขั้นการทดลอง (Implementation) ผู้วิจัยน าแอพพลิเคชั่นให้นักศึกษากลุ่มเป้าหมาย จ านวน 30 คน  
ได้ทดลองใช้แอพพลิเคชั่น 

 1.5 ขั้นการประเมินผล (Evaluation) ผู้วิจัยมีการประเมินความพึงพอใจของนักศึกษากลุ่มเป้าหมายที่มีต่อ
แอพพลิเคชั่น และสรุปผล 
 

 
2. เคร่ืองมือการวิจัย 
 2.1 แอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย 
 2.2 แบบประเมินคณุภาพแอพพลเิคชั่นการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนทีด่้วยล้อผา่นการสื่อสารไร้สายบน
ระบบปฏิบตัิการแอนดรอยด ์
 2.3 แบบสอบถามความพึงพอใจท่ีมีต่อแอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย 
 

3. กลุ่มเป้าหมาย 
 3.1 กลุ่มนักศึกษา 
  3.1.1 ประชากร คือ นักศึกษาคณะเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏมหาสารคาม  
  3.1.2 กลุ่มตัวอย่าง คือ นักศึกษาสาขาเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์และการสื่อสาร ช้ันปีที่ 1 จ านวน 30 คนคัดเลือก
โดยใช้วิธีการแบบเจาะจง 
 3.2 กลุ่มผู้เช่ียวชาญ เป็นผู้เช่ียวชาญที่มีคุณวุฒิระดับปริญญาเอกในสาขาเทคโนโลยีสารสนเทศ หรือที่เกี่ยวข้อง 
จ านวน 3 คน 
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4. สถิติที่ใช้ในการวิจัย คือ ค่าเฉลี่ย    ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (SD.) และและการแปลผลน าค่าเฉลีย่ที่ได้เทียบกับเกณฑ์การ
ประเมิน (Best W. John, 1997 : 190) ดังนี้ 
  ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.50 – 5.00 หมายความว่า เหมาะสมมากท่ีสุด 
  ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 3.50 – 4.49 หมายความว่า เหมาะสมมาก 
  ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 2.50 – 3.49 หมายความว่า เหมาะสมปานกลาง 
  ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 1.50 – 2.49 หมายความว่า เหมาะสมน้อย 
  ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 1.00 – 1.49 หมายความว่า เหมาะสมน้อยที่สดุ 
 
  

ผลการวิจัย 
 1. แอพพลิเคช่ันการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย ประกอบด้วย 1) แอพพลิเคช่ัน และ 2) 
หุ่นยนต์ แสดงดังรูปที่ 1 และรูปที 2  
 

 
รูปที ่1 การแสดงหน้าแรกของแอพพลิเคชั่น 

 

 
รูปที ่2 ลักษณะของหุ่นยนต ์
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 จากรูปที่ 1 และ 2 ลักษณะของหุ่นยนต์ ประกอบด้วย บอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ ประกอบกับโครงสร้างตัวของหุ่นยนต์ที่
มีล้อเลื่อน และภาพหน้าแรกของแอพพลิเคช่ัน ประกอบไปด้วย ลูกศรต่างๆ เพื่อควบคมุการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 
 
2. ผลประเมินคุณภาพของแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนต์เคลือ่นที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาร 
ตารางที่ 1 ผลการประเมินคณุภาพของแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาร 

คุณภาพของแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนตเ์คลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการ
สื่อสารไรส้าร 

   SD. ระดับความคิดเห็น 

1. ด้านกระบวนการติดตั้งและความเข้าใจในการใช้งานแอพพลิเคชั่น 4.78 0.44 เหมาะสมมากที่สุด 
2. ด้านภาพรวมของแอพพลิเคชั่น 4.42 0.51 เหมาะสมมาก 

3. ด้านรูปแบบและภาพลักษณ ์ 5.00 0.00 เหมาะสมมากที่สุด 
4. ด้านการใช้งาน 4.33 0.49 เหมาะสมมาก 
5. ด้านคู่มือการใช้งาน 4.92 0.29 เหมาะสมมากที่สุด 

โดยรวม 4.67 0.48 เหมาะสมมากทีสุ่ด 

จากตารางที่ 1 พบว่า จากตารางที่ 1 ความคิดเห็นของผู้เชี่ยวชาญที่มีต่อความเหมาะสมของการพัฒนาแอพพลิเคชั่น
ควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย โดยรวมอยู่ในระดับมากที่สุด (  =4.67, SD.=0.48) เมื่อพิจารณาราย
ด้านพบว่า ด้านรูปแบบและภาพลักษณ์ อยู่ในระดับมากที่สุด (  =5.00, SD.=0.00) ด้านคู่มือการใช้งาน อยู่ในระดับมากที่สุด 
(  =4.92, SD.=0.29) ด้านกระบวนการติดตั้งและความเข้าใจในการใช้งานแอพพลิเคช่ัน อยู่ในระดับมากที่สุด (  =4.78, 
SD.=0.44)  ด้านภาพรวมของแอพพลิเคช่ันอยู่ในระดับมาก (  =4.42, SD.=0.51) ด้านการใช้งาน อยู่ในระดับมาก (  =4.33, 
SD. =0.49)  

3. การประเมินความพึงพอใจที่มต่ีอการพัฒนาแอพพลิเคชั่นควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย 
ตารางที่ 2 ความพึงพอใจของผู้ใช้งานท่ีมีต่อแอพพลิเคช่ันควบคุมหุน่ยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย 

ความพึงพอใจของผู้ใช้งานท่ีมีต่อแอพพลิเคช่ัน    SD. ระดับความคิดเห็น 
1. การติดตั้งแอพพลิเคช่ันมีความง่ายและสะดวก 4.63 0.49 เหมาะสมมากที่สุด 

2. การจัดวางส่วนประกอบของแอพพลิเคชั่น 4.53 0.51 เหมาะสมมากที่สุด 
3. ขนาดและรูปแบบปุ่มกดในหนา้จอ 4.53 0.63 เหมาะสมมากที่สุด 

4. ความเหมาะสมในการเลือกใช้สี 4.77 0.43 เหมาะสมมากที่สุด 
5. ความเร็วในการตอบสนองต่อผูใ้ช้ 4.73 0.45 เหมาะสมมากที่สุด 
6. สอดคล้องระหว่างแอพพลิเคชัน่กับเนื้อหา 4.57 0.57 เหมาะสมมากที่สุด 

7. ความทันสมัยของแอพพลิเคชั่นความ 4.63 0.49 เหมาะสมมากที่สุด 
8. แอพพลิเคชั่น มีประโยชน์มากน้อยเพียงใด 4.73 0.45 เหมาะสมมากที่สุด 

9. การแสดงผลทางจอภาพโดยรวม 4.63 0.49 เหมาะสมมากที่สุด 
10. ความสะดวกในการใช้งานโดยรวม 4.73 0.45 เหมาะสมมากที่สุด 

โดยรวม 4.65 0.50 เหมาะสมมากทีสุ่ด 
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 จากตารางที่ 2 พบว่า ความพึงพอใจของนักศึกษาช้ันปี่ที่ 1 สาขาเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์และการสื่อสาร คณะ
เทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏมหาสารคาม จ านวน 30 ที่มีต่อแอพพลิเคช่ันควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่าน
การสื่อสารไร้สาย โดยรวมอยู่ในระดับมากท่ีสุด (  = 4.65, SD.=0.50) 

 

อภิปรายผลการวิจัย 

 ผลการพัฒนาแอพพลิเคชั่นการควบคุมหุ่นยนตเ์คลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไรส้าย พบว่ามี 2 ส่วน ประกอบด้วย 
1) แอพพลิเคชั่น และ 2) หุ่นยนต์ จากคิดเห็นของผูเ้ชี่ยวชาญที่มีต่อความเหมาะสมของการพัฒนาแอพพลิเคชั่นควบคุม
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสือ่สารไร้สาย โดยรวมอยู่ในระดับมากท่ีสุด (  =4.67, SD.=0.48) และ ความพึงพอใจของ
นักศึกษาท่ีมีต่อแอพพลิเคช่ันควบคุมหุ่นยนตเ์คลื่อนที่ด้วยล้อผา่นการสื่อสารไร้สาย โดยรวมอยู่ในระดบัมากท่ีสุด (  = 4.65, 
SD.=0.50) ที่เป็นเช่นนี้เนื่องจาก ผู้วิจัยได้ศึกษาเอกสาร งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง และน าไปปรึกษาอาจารย์ที่ปรึกษาเพ่ือปรับปรุง
แก้ไข ซึ่งสอดคล้องกับ พภัช  เชิดชูศิลป์ (2557)  กล่าวว่ารูปแบบการใช้งานแอพพลิเคชั่น LINE มีความสัมพันธ์ต่อความพึง
พอใจและการใช้ประโยชน์ในแอพพลิเคชั่น LINE ความพึงพอใจในระดับมากท่ีสุด (  = 4.16 ,SD.= 0.53)  

 

ข้อเสนอแนะ 

1. ข้อเสนอแนะการน าผลการศึกษาไปใช้    
 การน าผลการวิจัยไปใช้ ควรมีการปรับแอพพลิเคชั่นให้เป็นไปตามอุปกรณ์ที่สร้างเป็นหุ่นยนต์ เนื่องจากอุปกรณ์ที่ท า
เป็นหุ่นยนต์แตกต่างกัน  
2. ข้อเสนอแนะในการศึกษาครั้งต่อไป 
 2.1 ควรเพิ่มความสามารถการท างานของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อผ่านการสื่อสารไร้สาย เช่น การติดแขนเพื่อหยิบ
จับ สิ่งของ  
 2.2 ควรเพิ่มความหลากหลายการท างานของโปรแกรมควบคุม เช่น ท าให้สามารถ Fix IP: Address ได้โดยไม่ต้อง 
Setup จากตัวบอร์ด Raspberry PI  

2.3 ควรพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุน่ยนต์ให้มีการ เสถียรมากข้ึนและสามารถใช้ได้ทั้ง IOS และ Windows Phone 
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