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บทคัดย่อ 
 การศึกษาครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาหุ่นยนต์
ส ารวจวัตถุระเบิดใต้ท้องรถยนต์  และเพื่อศึกษาความ   
พึงพอใจของเจ้าหน้าที่ต ารวจภูธรเมืองสมุทรสาครที่มีต่อ
หุ่นยนต์ส ารวจวัตถุระเบิดใต้ท้องรถยนต์  กลุ่มตัวอย่างที่
ใ ช้ในงานวิจัยครั้ งนี้คือ   เจ้าหน้าที่ต ารวจภูธรเมือง
สมุทรสาครจ านวน  30  คน  โดยการสุ่มตัวอย่างแบบ
เฉพาะเจาะจง  ใช้แบบสอบถามเป็นเครื่องมือในการเก็บ
รวบรวมข้อมูล  สถิติที่ ใ ช้ในการวิ เคราะห์ข้อมูลคือ  
ค่าเฉลี่ย  ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  
 ผลการวิจัยพบว่าหุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ทั้ ง
ด้านหน้า  ด้านหลัง  ด้านซ้าย  และด้านขวา  ส่วนตัวกล้อง
ที่ติดอยู่กับหุ่นยนต์ปรับหมุนขึ้นลงได้  ในส่วนของจอภาพ
ที่ติดอยู่กับรีโมทคอนโทรลเลอร์นั้นภาพแสดงได้เป็นปกติ  
มีความคมชัด  ระบบอินฟาเรดสามารถใช้งานได้เป็นปกต ิ 
และเมื่อน าไปทดลองใช้กับเจ้าหน้าที่ต ารวจภูธรเมือง
สมุทรสาครเพื่อหาความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจ 
ใต้ท้องรถยนต์พบว่าทุกด้านมีความพึงพอใจอยู่ในระดับ
มาก  ได้แก่  ด้านการใช้งาน รองลงมาเป็นด้านการ
เคลื่อนที ่ และด้านโครงสร้าง  
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Abstract 
 The  objectives  of  this  research  were  to:  
1)  develop  a  robot  for  survey  bomb under  a  
vehicle  and  2)  police  officers’ satisfaction  toward  
a  robot  for  survey  bomb  under  a  vehicle  at  
Muang  Samut Sakhon.  The  sample  consisted  of  
30  police officers  at  Muang  Samut  Sakhon  by  
purposive  sampling.  The  research  instruments 
was  a  questionnaire.  The  data  were  analyzed  
by  mean  and  standard  deviation 
 The  results  of  the  research  were  as  follows:  
1)  robot  can  move  front, back, left and  right  that  
can  be  rotate  up  and  down part  of  monitor  
attached  to  the  remote controller  the  image  
showed  and  clear infrared  system  and  2)  police  
officers’ satisfaction  toward  a  robot  for  survey  
bomb under  a  vehicle  were  at  high  level. 
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1. บทน า 
 ปัจจุบันเทคโนโลยีของหุ่นยนต์เจริญก้าวหน้าอย่าง
รวดเร็ว  เริ่มเข้ามามีบทบาทกับชีวิตของมนุษย์ในด้าน 
ต่าง ๆ  ทั้งในด้านอุตสาหกรรมการผลิตทางการแพทย์ 
งานส ารวจ  งานในอวกาศ  หรือแม้แต่หุ่นยนต์ที่ถูกสร้าง
ขึ้นเพื่อเป็นเครื่องเล่นของมนุษย ์ หุ่นยนต์ได้ถูกพัฒนาให้มี
ลักษณะคล้ายมนุษย์  เพื่อให้อาศัยอยู่ร่วมกันกับมนุษย์ 
ในชีวิตประจ าวัน  หุ่นยนต์สามารถท าการส ารวจงานวิจัย
ทางด้านวิทยาศาสตร์ร่วมกับมนุษย์  เช่น  การส ารวจ 
ท้องทะเลหรือมหาสมุทรที่มีความลึกเป็นอย่างมาก  หรือ 
การส ารวจบริเวณปากปล่องภูเขาไฟเพื่อเก็บบันทึกข้อมูล 
การเปลี่ยนแปลงต่าง ๆ ซึ่งเป็นงานเสี่ยงอันตรายที่เกิน
ขอบเขตความสามารถของมนุษย์ที่ไม่สามารถปฏิบัติงาน
ส ารวจเช่นนี้ได้  ท าให้ปัจจุบันมีการพัฒนาหุ่นยนต์เพื่อใช้
ในงานวิจัยและส ารวจ  เพื่อให้หุ่นยนต์สามารถทนต่อ
สภาพแวดล้อมและสามารถท าการควบคุมหุ่นยนต์ได้ใน
ระยะไกลด้วยระบบคอนโทรล  โดยมีเซนเซอร์ติดตั้งที่ตัว
หุ่นยนต์เพื่อใช้ในการวัดระยะทางและเก็บข้อมูลในส่วน
ต่าง ๆ ทางด้านวิทยาศาสตร์  (อรพดี  จูฉิม, 2558) 
 ทั้งนี้ในการเก็บกู้ระเบิดนั้นยังคงใช้มนุษย์เข้าไปส ารวจ           
ซึ่งเป็นหน้าที่ของหน่วยท าลายล้างวัตถุระเบิด  (ทรล.)  
หรื อหน่ วย  EOD  (Explosive  Ordnance  Disposal)     
ซึ่งเป็นหน่วยที่ต้องคอยเก็บกู้ระเบิดที่ผู้ก่อการร้ายลักลอบ   
วางไว้  ระเบิดนั้นอาจจะเป็นระเบิดเวลาที่จะหมดเวลา
แล้วหรืออาจจะเป็นระเบิดที่จุดชนวนด้วยรีโมทได้  ถือว่า
หน่วยงานนี้    มีความเสี่ยงที่จะได้รับอันตรายมากที่สุด
เพราะต้องเผชิญกับระเบิดที่สามารถระเบิดได้ตลอดเวลา  
(ดุษฎีกร  บัวจีน, 2557) 
 จากข้อความข้างต้นผู้วิจัยจึงมีแนวคิดในการร่วมกัน
ออกแบบ  และพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจวัตถุต้องสงสัยใต้ท้อง
รถยนต์ร่วมกับผู้เรียนเพื่อลดความเสี่ยงต่อตัวมนุษย์ 
จากการส ารวจบริเวณที่มีความเสี่ยงและมีสิ่งกีดขวาง 
ซึ่งยากต่อการส ารวจด้วยมนุษย์   และพัฒนาทักษะใน 
การสร้างนวัตกรรรมให้กับผู้เรียน 

2. วัตถุประสงคก์ารวิจยั 
 ในการวิจัยนี้ผู้วิจัยได้ตั้งวัตถุประสงค์ของการวิจัยไว้ดังนี ้
 2.1 เพื่อพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ 
 2.2 เพื่อศึกษาความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจ 
ใต้ท้องรถยนต์ 

3. วิธีด าเนินการวิจัย 
 3.1 ขอบเขตของการวิจัย 

  3.1.1 ประชากร  ได้แก่  เจ้าหน้าที่ต ารวจสถานี
ภูธรเมืองสมุทรสาคร  จ านวน  124  คน 
  3.1.2 กลุ่มตัวอย่าง  ได้แก่  เจ้าหน้าที่ต ารวจ
สถานีภูธรเมืองสมุทรสาคร  จ านวน  30  คน  โดยเลือก
การสุ่มตัวอย่างแบบเฉพาะเจาะจง โดยเลือกเจ้าหน้าที่
ต ารวจในหน่วยงานกองปราบปรามที่ท างานเฉพาะด้าน
วัตถุระเบิด 
  3.1.3 ระยะเวลาด าเนินงาน  ผู้วิจัยใช้เวลาใน
การพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์และเก็บรวบรวม
ข้อมูลเป็นเวลา   3  เดือน  ตั้ งแต่ เดือนมิถุนายน  -  
กันยายน 2560 
  3.1.4 สถานที่ในการด าเนินงานและเก็บข้อมูล 
วิทยาลัยเทคนิคสมุทรสาคร 
  3.1.5 ตัวแปรที่ศึกษา  
   3.1.5.1 ตัวแปรต้น  ได้แก่  หุ่นยนต์ส ารวจ          
ใต้ท้องรถยนต์  
   3.1.5.2 ตัวแปรตาม  ได้แก่  คุณภาพของ
หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์  และความพึงพอใจของ
เจ้าหน้าทีต่ ารวจสถานีภูธรเมืองสมุทรสาคร 
 3.2 วัสดุ อุปกรณ์และวิธีการวิจัย  
  3.2.1 ประชากร  และกลุ่มตัวอย่าง 
   3.2.1.1 ประชากรที่ใช้ในการวิจัยครั้งนี้                
คือ  เจ้าหน้าที่ต ารวจสถานีภูธรเมืองสมุทรสาคร  จ านวน       
124  คน 
   3.2.1.2 กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการวิจัยครั้งนี้ 
คือ  เจ้าหน้าที่ต ารวจสถานีภูธรเมืองสมุทรสาครใช้
ส ูต ร การค านวณขนาดกลุ่มตัวอย่างของ  Yamane 
(Yamane, 1973)  ได้จ านวน  30  คน  โดยเลือกการสุ่ม
ตัวอย่างแบบเฉพาะเจาะจง  โดยเลือกเจ้าหน้าที่ต ารวจใน
หน่วยงาน  กองปราบปราม 
   3.2.1.3 ผู้ เช่ียวชาญ  เป็นผู้ เช่ียวชาญใน
สาขาที่เกี่ยวข้อง  จ านวน  3  คน 
  3.2.2 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย  ได้แก ่
   3.2.2.1 หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ 
   3.2.2.2 แบบสอบถามความพึงพอใจที่มีต่อ
หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์  มีลักษณะเป็นมาตราส่วน
ประมาณค่า   (Rating  scale)  ชนิด  5  ระดับของ
ลิเคอร์ท  (Likert, 1967) 
  3.2.3 การวิเคราะห์ข้อมูลและสถิติที่ใช้ในการวิจัย 
 ในการวิเคราะห์ข้อมูล  ผู้วิจัยได้เก็บรวบรวม
แบบสอบถามและตรวจสอบความถูกต้องความสมบูรณ์ของ
แบบสอบถาม  จากนั้นท าการลงรหัสข้อมูลโดยใช้โปรแกรม
ส าเร็จรูปทางสถิติมาช่วยในการค านวณและวิเคราะห์ข้อมูล 
สถิติที่ใช้ในในวิเคราะห์ข้อมูลจ าแนกได้ดังนี้ 
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   3.2.3.1 สถิติพื้นฐาน  วิเคราะห์ความพึงพอใจ
ที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์  โดยใช้ค่าเฉลี่ย (Mean)  
และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  (Standard Deviation)  
และการแปลผลค่าเฉลี่ยที่ได้เทียบกับเกณฑ์การประเมิน  
(Best  W.  John, 1977 : 190) 
   3.2.3.2 สถิติหาคุณภาพของเครื่องมือ
วิ เคราะห์หาดัชนีความสอดคล้อง  ( Item–Objective 
Congruence Index : IOC)  และหาความ เ ช่ื อมั่ น ของ
แบบสอบถามโดยใช้วิธีสัมประสิทธิ์แอลฟา  (Alpha 
coefficient) 
  3.2.4 ขั้นตอนการด าเนินงาน 
   3.2.4.1 ขั้นวิเคราะห์  (Analysis)  ผู้วิจัย
ด าเนินการศึกษาเอกสารและงานวิจัยที่ เกี่ยวข้องกับ     
การสร้างหุ่นยนต์ 
   3.2.4.2  ขั้นการออกแบบ  (Design)  ผู้วิจัย
ได้ออกแบบวงจรส าหรับการสร้างหุ่นยนต์  รูปแบบการสั่งการ
หุ่นยนต์ด้วยค าสั่งต่าง ๆ  
   3.2.4.3  ขั้นการพัฒนา  (Development) 
ผู ้วิจัยได้พัฒนาหุ่นยนต์  และตรวจสอบคุณภาพโดย
ผู้เช่ียวชาญ 
   3.2.4.4 ขั้นการทดลอง  (Implementation) 
ผู้วิจัยน าหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ให้กลุ่มตัวอย่าง
จ านวน  30  คน  ได้ทดลองใช้ 
   3.2.4.5 ขั้ นประ เมิ นผล   (Evaluation) 
ผู้วิจัยประเมินความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่างที่มีต่อหุ่นยนต์
ส ารวจใต้ท้องรถ 
 
4. ผลการวิจัย 
 ส่วนท่ี  1  การพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ 
 ผู้วิจัยก าหนดขั้นตอนในการพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจ      
วัตถุระเบิดใต้ท้องรถยนต์  ดังนี ้
 4.1 การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้อง
รถยนต์ 
 4.2 เตรียมอุปกรณ์ ออกแบบวงจร PCB และกัด
ลายทองแดง 
 4.3 ท าผังงานโปรแกรมระบบควบคุมการเคลื่อนที่
ของหุ่นยนต์ 

 4.4 ออกแบบควบคุมการเคลื่ อนที่ของหุ่นยนต์
 4.5 เปิดโปรแกรม  MP  LAB  และอัพโหลดโค้ดไปยงั
บอร์ด  MCU  PIC  18  F458 
 4.6 วิเคราะห์และแปลความหมายข้อมูล 
 
 

 
ภาพที ่ 1  หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ 

 

 
ภาพที ่ 2  อุปกรณ์บังคับหุ่นยนต์ 

 
 จากการพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจระเบิดใต้ท้องรถยนต์
พบว่า  หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ไปในทิศทางต่าง  ๆ 
เดินหน้า  ถอยหลัง  เลี้ยวซ้าย  เลี้ยวขวา  กล้องหมุนได้ทัง้
ด้านบนและด้านล่าง  ทั้งนี้ผู้วิจัยน าเครื่องมือที่ใช้ใน
งานวิจัย  ได้แก่  หุ่นยนต์ส ารวจระเบิดใต้ท้องรถยนต์และ
แบบสอบถามความพึงพอใจ  หาค่าความเที่ยงตรงของ
เครื่องมือจากผู้เช่ียวชาญจ านวน  3  ท่าน  ผลการวิเคราะห ์
IOC  จากผู้ เ ช่ียวชาญ  พบว่าทุกข้อความที่ใช้เป็นข้อ
ค าถามมีค่า  IOC  อยู่ระหว่าง  0.67 - 1.00  แสดงให้เห็นว่า
ผู้เช่ียวชาญมีความเห็นสอดคล้องกัน  
 ส่วนที่  2  การวิเคราะห์ความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์
ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ 
 น าหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์และแบบสอบถาม
ความพึงพอใจให้กลุ่มตัวอย่างทดลองใช้และประเมิน        
ความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์โดยสรุป
ได้ดังตารางที่  1  –  3 
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ตารางที่  1  ผลการวเิคราะห์ความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้ทอ้งรถยนต์ด้านโครงสร้าง 
 

รายการประเมิน X̅ S.D. ความพึงพอใจ 
วัสดุที่ใช้มีความเหมาะสม 4.37 0.49 มาก 
ขนาดของหุน่ยนต์มคีวามเหมาะสม 4.53 0.51 มากที่สุด 
ความสวยงามของหุ่นยนต ์ 3.83 0.65 มาก 
ความประณีตของหุ่นยนต ์ 3.73 0.58 มาก 
ความแข็งแรงทนทานของหุ่นยนต ์ 4.27 0.45 มาก 

รวม 4.16 0.54 มาก 

 จากตารางที่  1  ผลการวิเคราะห์ความพึงพอใจท่ีมีต่อ
หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ด้านโครงสร้างพบว่าผู้ตอบ
แบบสอบถามมีระดับความพึงพอใจหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้อง
รถยนต์ด้านโครงสร้างอยู่ในระดับมาก คิดเป็นร้อยละ 
4.16  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.54  เมื่อพิจารณาเป็นรายข้อ 
สามารถเรียงตามล าดับคะแนนเฉลี่ยจากมากไปน้อย
ตามล าดับดังนี้   ขนาดของหุ่นยนต์มีความเหมาะสม 
มีคะแนนอยู่ในระดับมากท่ีสุด  มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ 4.53  

ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.51  วัสดุที่ใช้มีความเหมาะสม  มีคะแนน
อยู่ในระดับมาก มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  4.37  ค่า  S.D.  
เท่ากับ  0.49  ความสวยงามของหุ่นยนต์  มีคะแนนอยู่ใน
ระดับมาก  มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ 3.83  ค่า  S.D.  เท่ากับ  
0.65  ความประณีตของหุ่นยนต์มีคะแนนอยู่ในระดับมาก 
มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  3.73  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.58  และ
ความประณีตของหุ่นยนต์   มีคะแนนอยู่ ในระดับมาก 
มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  3.73  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.58 

 
ตารางที ่ 2  ผลการวิเคราะห์ความพึงพอใจที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ด้านการใช้งาน 
 

รายการประเมิน X̅ S.D. ความพึงพอใจ 
ความแม่นย าในการควบคุมหุ่นยนต์ 4.50 0.51 มากที่สุด 
การตอบสนองต่อการควบคุมของหุน่ยนต ์ 4.20 0.41 มาก 
ระยะเวลาในการเช่ือมต่อสัญญาณกับหุ่นยนต ์ 4.47 0.51 มาก 
ความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 4.27 0.45 มาก 
จอภาพที่ติดอยู่กับรีโมทคอนโทรลเลอร์ 4.60 0.50 มากที่สุด 

รวม 4.40 0.48 มาก 

 จากตารางที ่ 2  ผลการวิเคราะห์ความพึงพอใจท่ีมีต่อ
หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ด้านการใช้งานพบว่าผู้ตอบ
แบบสอบถามมีระดับความพึงพอใจหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้อง
รถยนต์ด้านการใช้งานอยู่ในระดับมาก  คิดเป็นร้อยละ  4.16 
ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.48  เมื่อพิจารณาเป็นรายข้อ  สามารถ
เรียงตามล าดับคะแนนเฉลี่ยจากมากไปน้อยตามล าดับ
ดังนี้  จอภาพที่ติดอยู่กับรีโมทคอนโทรลเลอร์  มีคะแนน 
อยู ่ในระดับมากที ่ส ุด   มีค ่า เฉลี ่ย   X̅  เท่ากับ  4.60     
ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.50  ความแม่นย าในการควบคุม
หุ่ นยนต์ มี คะแนนอยู่ ในระดับมากที่ สุด   มี ค่ าเฉลี่ ย  

X̅  เท่ากับ  4.50  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.51  ระยะเวลาใน          
การเช่ือมต่อสัญญาณกับหุ่นยนต์  มีคะแนนอยู่ในระดับมาก 
มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  4.47  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.51  ความเร็ว
ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  มีคะแนนอยู่ใน       ระดับมาก 
มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  4.27  ค่า  S.D.  เท่ากับ 0.45  และ
การตอบสนองต่อการควบคุมของหุ่นยนต์มีคะแนนอยู่ใน
ระดับมาก  มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  4.20  ค่า  S.D.  เท่ากับ  
0.41 
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ตารางที่  3  ผลการวเิคราะห์ความพึงพอใจที่มตีอ่หุ่นยนต์  ส ารวจใตท้้องรถยนต์ด้านการเคลื่อนที ่
 

รายการประเมิน X̅ S.D. ความพึงพอใจ 
การเคลื่อนที่ไปด้านหน้าของหุ่นยนต์ 4.60 0.50 มากที่สุด 
การเคลื่อนที่ไปด้านหลังของหุ่นยนต์ 4.37 0.49 มาก 
การเคลื่อนที่ไปด้านซ้ายของหุ่นยนต์ 4.43 0.50 มาก 
การเคลื่อนที่ไปด้านขวาของหุ่นยนต์ 4.40 0.50 มาก 
ทิศทางการหมุนของกล้อง 3.80 0.61 มาก 

รวม 4.32 0.52 มาก 

 จากตารางที่  3  ผลการวิเคราะห์ความพึงพอใจท่ีมีต่อ
หุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์ด้านการเคลื่อนที่พบว่า
ผู้ตอบแบบสอบถามมีระดับความพึงพอใจหุ่นยนต์ส ารวจ
ใต้ท้องรถด้านการเคลื่อนที่อยู่ในระดับมาก  คิดเป็นร้อยละ  
4.16  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.52  เมื่อพิจารณาเป็นรายข้อ 
สามารถเรียงตามล าดับคะแนนเฉลี่ยจากมากไปน้อย
ตามล าดับดังนี้  การเคลื่อนที่ไปด้านหน้าของหุ่นยนต์        
มีคะแนนอยู่ในระดับมากที่สุด  มีค่าเฉลี่ย  X̅ เท่ากับ  4.60  
ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.50  การเคลื่อนที่ไปด้านซ้ายของ
หุ่นยนต์  มีคะแนนอยู่ในระดับมาก  มีค่าเฉลี่ย  X̅    เท่ากับ  
4.43  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.50  การเคลื่อนที่ไปด้านขวาของ
หุ่นยนต์  มีคะแนนอยู่ในระดับมาก  มีค่าเฉลี่ย  X̅  เท่ากับ  
4.40  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.50  การเคลื่อนที่ไปด้านหลัง
ของหุ่ นยนต์ มี คะแนนอยู่ ใ น ระดั บมากมี ค่ า เฉลี่ ย 

X̅  เท่ากับ  4.37  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.49  และทิศทาง 
การหมุนของกล้องมีคะแนนอยู่ในระดับมาก  มีค่าเฉลี่ย  
X̅  เท่ากับ  3.80  ค่า  S.D.  เท่ากับ  0.61 

5. สรุปผลการวิจัย 
       จากการพัฒนาหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์
พบว่าหุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ทั้งด้านหน้า  ด้านหลัง 
ด้านซ้าย  และด้านขวา  ส่วนตัวกล้องที่ติดอยู่กับหุ่นยนต์
ปรับหมุนขึ้นลงได้  ในส่วนของจอภาพที่ติดอยู่กับรีโมท
คอนโทรลเลอร์นั้นภาพแสดงได้เป็นปกติ  มีความคมชัด 
ระบบอินฟาเรดสามารถใช้งานได้เป็นปกติ  
      จากการศึกษาความพึงพอใจของเจ้าหน้าที่ต ารวจภูธร
เมืองสมุทรสาครที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้ท้องรถยนต์  พบว่า  
เจ้าหน้าที่ต ารวจภูธรเมืองสมุทรสาครมีความพึงพอใจ 
ในด้านการใช้งานอยู่ในระดับมาก  รองลงมาเป็นด้านการ
เคลื่อนที่มีความพึงพอใจอยู่ ในระดับมาก  และด้าน
โครงสร้างมีความพึงพอใจอยู่ในระดับมาก 
 
 

6. อภิปรายผลการวิจัย 
 จากการพัฒนาหุ่ นยนต์ ส า รวจใต้ท้ องรถยนต์               
โดยการสร้างชุดค าสั่งระบุทิศทางการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์
ด้วยโปรแกรมประยุกต์  และติดตั้งกับอุปกรณ์ควบคุม              
การท างานของหุ่นยนต์  แสดงให้เห็นว่าหุ่นยนต์สามารถ
เคลื่อนที่ได้ทั้งด้านหน้า  ด้านหลัง  ด้านซ้าย  และด้านขวา  
ส่วนตัวกล้องที่ติดอยู่กับหุ่นยนต์ปรับหมุนขึ้นลงได้   ใน
ส่วนของจอภาพที่ติดอยู่กับรีโมทคอนโทรลเลอร์นั้น 
ภาพแสดงได้เป็นปกติ  มีความคมชัด  ระบบอินฟาเรด
สามารถใช้งานได้เป็นปกติ  ซึ่งสอดคล้องกับงานวิจัยของ
ขันชัย  กิ่งกังวาลย์  (2551)  ซึ่งได้ท าการควบคุมหุ่นยนต์
ทางไกลและมีข้อมูลเสริมผา่นทางพีดีเอ  และวิทวัส  คล้ายนลิ  
(2551)  ท าการควบคุมหุ่นยนต์ช่วยเหลือผู้ป่วยระยะไกล
ผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย 
 และจากการศึกษาความพึงพอใจของเจ้าหน้าที่
ต ารวจภูธรเมืองสมุทรสาครที่มีต่อหุ่นยนต์ส ารวจใต้            
ท้องรถยนต์พบว่าเจ้าหน้าที่ต ารวจภูธรเมืองสมุทรสาคร 
มีความพึงพอใจอยู่ในระดับมาก  ซึ่งสอดคล้องกับงานวิจัย
ของกิตติ  แต้มทอง  (2550)  ท าโครงการหุ่นยนต์กู้ภัย
และเก็บกู้วัตถุระเบิด 
 
7. ข้อเสนอแนะ 
 7.1 พัฒนาระยะทางการควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์ให้ไกลขึ้น 
 7.2 จอภาพที่ใช้แสดงผลการส ารวจวัตถุระเบิดควรมี
ขนาดใหญ่ขึ้น  มองเห็นได้ชัดเจนข้ึน 
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