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บทคัดยอ่ 
        จากปัญหาในปัจจุบัน ผู้ท่ีพิการทางแขนท่ีแขน

ขาด ไม่อาจจะช่วยเหลือตนเองได้ จึงได้คิดจัดท า

นวัตกรรมใหม่ๆท่ีช่วยให้ผู้พิการสามารถน าไปใช้งาน

และช่วยเหลือตนเองได้ ทีมงานวิจัยจึงได้คิดจัดท ามือ

กลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียงข้ึนมาเพื่อ 1) 

ศึกษาความพึงพอใจมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน

ด้วยเสียง 2) ใช้งานมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน

ด้วยเสียงร่ วมกับผู้พิการ ในการจัดสร้ า งไ ด้น า

เทคโนโลยีทางนวัตกรรมอิเล็กทรอนิกส์ ประกอบด้วย

มอเตอร์ ควบคุมการท างานด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

สามารถปรับปรุงแก้ไขกระบวนการท างานขอองแขน

กลได้โดยการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างาน และ

สิ่งประดิษฐ์ท่ีสร้างข้ึนมาทดสอบเพื่อหาประสิทธิภาพ

จริง และเก็บข้อมูล 

        ส าหรับการทดสอบผู้วิจัยได้น ามือกลแขนกล
เพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียงท่ีสร้างข้ึนประเมิน
คุณภาพโดยใช้แบบสอบถามความความคิดเห็น 4 
ด้าน จากผู้เช่ียวชาญ จ านวน 3 ท่าน และน าไปทดลอง
ใช้งานกับกลุ่มตัวอย่าง ซึ่งได้มาโดยการเลือกแบบ
เ จ า ะ จ ง  (Purposive Sampling) จ า กผู้ เ ข้ า ร่ ว ม 
จ านวน 20 คน  

        จากการสอบถามความคิดเห็น จากผู้เช่ียวชาญ 
3 คน ท้ัง 4 ด้าน สรุปได้ดังน้ี 1) โครงสร้าง ค่าเฉลี่ย 
4.67 ความพึงพอใจมากท่ีสุด  2) ด้านการใช้งาน
ฐานข้อมูล ค่าเฉลี่ย 4.73 ความพึงพอใจมากท่ีสุด 
3) ด้านการทดสอบการใช้งาน ค่าเฉลี่ย 5.00 ความ
พึงพอใจมากท่ีสุด 4) ด้านคุณค่าโดยสรุป ค่าเฉลี่ย 
5.00 ความพึงพอใจมากท่ีสุด และ ผลจากการศึกษา
ความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่างจ านวน 20 คน 
มีค่าเฉลี่ย 4.79  มีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.05 แสดง
ถึงการยอมรับประสิทธิภาพการใช้งานอยู่ในระดับ 
ความพึงพอใจมากที่สุด 
ค าส าคัญ : ความพึงพอใจ, แขนกล, คนพิการ,  

  สั่งงานด้วยเสียง 

Abstract 
        The study aimed to : 1) study the 
satisfaction towards the use of the voice 
controlled mechanical hand for the disabled; 
and 2) apply the voice controlled mechanical 
hand using the electronic innovation: a motor 
controlled by a microcontroller. In addition, 
the workflow of the mechanical hand can be 
improved by applying the programming 
control. Moreover, it can be tested for the real 
performance and storage. 
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This voice controlled mechanical 
hand was verified for a quality control by 
three experts using a 4 aspect-questionnaire. 
It was thus brought to trial with 20 people as 
a sample selected by a purposive sampling 
method.  

The overall comments from the 
experts revealed in 4 aspects were at the 
maximum level as follows : 1) the satisfaction 
average on structure aspect reached 4.67 ; 2) 
the satisfaction average on the use of 
database at 4.73 ; 3) the use test’s satisfaction 
average at 5.0 ; and 4) the value aspect at 5.0. 
Moreover, the study on the average level of 
satisfaction of 20 samples was at 4.79 with a 
standard deviation of 0.05 represents the 
most acceptable performance level. 
Keywords : Satisfaction, Mechanical Hand,            

 the Disabled, Voice Controlled 

1. บทน า
การส่งเสริมงานทางด้านกายภาพบ าบัดให้มี

คุณภาพมากข้ึน เพื่อประสิทธิภาพของการท างานของ
นักกายภาพให้ผลการบ าบัดรักษาเป็นท่ีน่าพอใจ และ
ประชาชนท่ัวไปได้รู้จักค าว่ากายภาพบ าบัดมากข้ึน 
และยอมรับว่านักกายภาพบ าบัดมีบทบาทส าคัญต่อ
การแพทย์ในการบ าบัดรักษาผู้ป่วยให้หายจากโรคภัย
ไข้เจ็บ โดยปราศจากภาวะแทรกซ้อน สามารถกลับไป
ประกอบอาชีพการงานได้รวดเร็ว ปัจจุบันในประเทศ
ไทย มีคนไข้ท่ีเ ข้ารับการกายภาพบ าบัดมาก ข้ึน 
เน่ืองจากอุบัติเหตุ โรคเอ็นอักเสบ และข้อเข่าเสื่อม
จากสาเหตุต่าง ๆ เช่น การประสบอุบัติเหตุต่าง ๆ 
ท่ีได้รับ การเป็นโรคอ้วนท าให้ข้อเข่ารับน้ าหนัก
มากกว่าปกติ การเล่นกีฬาหรือท างานหนักมาก เป็น
ต้น การรักษาอาการเหล่าน้ีด้วยวิธีการต่าง ๆ ใน
ปัจจุบัน คนไข้ไม่เพียงแต่ต้องการให้หายขาด หากยัง
คาดหวังให้สามารถหายกลับสู่สภาพปกติโดยเร็วและ

ท า งานไ ด้ ดี  [1] จึ งมีการพัฒนา ด้านเทคโนโลยี
กายภาพบ าบัดเพื่อส่งเสริมประสิทธิภาพด้านการท า
กายภาพบ าบัดด้านต่าง ๆ ให้ผู้ป่วยสามารถกลับมา
ปฏิบัติงานและด าเนินชีวิตได้อย่างปกติ 

2. วัตถุประสงค์การวิจัย
2.1  ศึกษาความพึงพอใจมือกลแขนกลเพื่อคน

พิการสั่งงานด้วยเสียง 
     2.2  ใช้งานมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียงร่วมกับผู้พิการ 

3. ลักษณะขงงานวิจัย

งานวิจัยน้ีจะเป็นการศึกษาความพึงพอใจมือกล
แขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง โดยการสร้างมือ
กลแขนกลเพื่อคนพิการสั่ งงานด้วยเสียง น าไป
สอบถามความเห็นจากผู้เช่ียวชาญ เพื่อให้ได้ มือกล
แขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ท่ีสามารถ
น าไปใช้ทดลองกับกลุ่มตัวอย่างในการวิจัย และเก็บ
ผลข้อมูลทางสถิติ แสดงผลเป็นค่าเฉลี่ย ส่วนเบ่ียงเบน
มาตรฐาน เทียบกับเกณฑ์การแปลความหมาย
แสดงผลเป็นความพึงพอใจของมือกลแขนกลเพื่อคน
พิการสั่งงานด้วยเสียง 

4. ทฤษฎี
4.1 เซนเซอร์ (Sensor) เซนเซอร์  เป็นอุปกรณ์

ตรวจรู้ตัวแรกในระบบการวัด ซึ่งใช้ตรวจจับหรือรับรู้
การเปลี่ยนแปลง ปริมาณทางกายภาพของตัวแปร 
ต่าง ๆ เช่น ความร้อน แสง สี เสียง ระยะทาง การ
เคลื่อนท่ี ความดัน การไหล เป็นต้น แล้วเปลี่ยนให้อยู่
ในรูปของสัญญาณหรือ ข้อมูล ท่ีสอดคล้องและ
เหมาะสมกับส่วนของการก าหนดเง่ือนไขทางสัญญาณ 
[2] ในการสร้างมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียงน้ีใช้เซนเซอร์แบบสัมผัสวัดตัวแปรโดยตรง 
เรียกว่า ตัวตรวจรู้แบบปฐมภูมิ (Primary Sensors) 
        เซนเซอร์สัมผัสเป็นอุปกรณ์ท่ีท าหน้าท่ีเปลี่ยน
การสัมผัสให้เป็นสัญญาณทางไฟฟ้า ซึ่งจะท าหน้าท่ี
เป็นผิวหนังรับความรู้สึกของมือกลแขนกลเพื่อคน
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พิการสั่งงานด้วยเสียงโดยอุปกรณ์เซนเซอร์สัมผัสท่ี
นิยมใช้ในมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง 
ได้แก่ สวิตช์แบบกลไก (Mechanical Switch) เป็น
อุปกรณ์แบบกลไกท่ีท าหน้าท่ีรับแรงกดโดยท่ีหน้า 
สัมผัสของสวิตช์จะเกิดการน ากระแสไฟฟ้าซึ่งเรา
สามารถน าไปตัดต่อให้เกิดสัญญาณทางไฟฟ้าได้ แสดง
ผลได้ดังรูปท่ี 1 

รูปที่ 1  เซนเซอร์แบบสัมผัส 

  4.2  แหล่งให้ก าลังทางกล 
เป็นส่วนท่ีเปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงาน

กลไปควบคุมระบบการท างานของมือกลแขนกล เช่น 
การจับสิ่งของ และการปล่อยสิ่งของของมือกลแขนกล
เพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ซึ่งในการสร้างมือกล
แขนกลดังกล่าวต้องมีมอเตอร์ท่ีมีขนาดเล็ก แรงบิดสูง 
น้ าหนักเบา เพื่อสะดวกต่อการควบคุมและสามารถ
ตอบสนองการเคลื่อนท่ีต่าง ๆ ได้อย่างเสถียรภาพ 
ซึ่ง Servo motor มีความเหมาะสมในการขยับมือกล
แขนกลดังกล่าว จากข้อดีต่าง ๆ ของ Servo motor 
ท าให้มอเตอร์ประเภทน้ีเป็นท่ีนิยมและมีการใช้งานกัน
อย่างกว้างขวาง แสดงผลได้ดังรูปท่ี 2 

รูปที่ 2  ส่วนประกอบของ Servo motor 

        โ ด ย  Servo motor คื อ  ม อ เ ต อ ร์ ไ ฟ ฟ้ า
กระแสตรง (DC Motor) ท่ีถูกประกอบด้วยชุดเกียร์ 
และส่วนควบคุมต่าง ๆ ไว้ในโมดูลเดียวกัน โดยจะมี
สัญญาณใช้งาน 1 เส้น และอีก 2 เส้น เป็น VCC และ 
GND ซึ่งสามารถควบคุมให้ตัว Servo motor หมุน
ซ้ายหรือขวา ได้ +90 องศา -90 องศา (180 องศา) 
แต่จะมีบางรุ่ น ท่ีสามารถหมุนไ ด้ ถึง  210 องศา 
สามารถสั่งงานในการหมุนไปได้ตามองศาต่าง  ๆ 
ท่ี ต้องการได้ด้วยตัวของ Servo motor เอง เ ช่น 
ต้ อ ง ก า ร ห มุ น  1 อ ง ศ า  ห รื อ  15 อ ง ศ า ก็ ไ ด้  
ไม่ต้องมีส่วนควบคุม หรือ เซนเซอร์ใด ๆ จากภายนอก
กลับมาตรวจสอบอีกท าให้ง่าย และสะดวกในการ
น าไปประยุกต์ใช้งาน 
        ในการท างานส่วนของต้นก าเนิดก าลังทางกลน้ี
ได้ท าการเลือกใช้เป็น Servo motor Tower Pro 
MG90 ซึ่งมีคุณสมบัติดังน้ี 

- Professional Speed MG90 Servo 
- ขนาดกว้าง ยาว สูง : 1.57″x0.79″x1.44″ 

(40x20x36.5 mm3) 
- น้ าหนัก : 8 กรัม 
- Operating Speed (4.8V no load) : 

0.17 sec/60 degrees 
- Operating Speed (6.0V no load) : 

0.13 sec/60 degrees 
- แรงบิดท่ีแรงดัน 4.8V : 13 kg cm⁄  
- แรงบิดท่ีแรงดัน 6 V : 15 kg cm⁄  
- อุณหภูมิที่ทนได้ : -30 ถึง +60 องศา

เซลเซียส 
- Dead Band Width : 4 usec 
- แรงดันท่ีใช้ : 3.5 – 8.4 Volts 

     4.3  ลวดสลิง 
การขยับมือของมนุษย์น้ันร่างกายได้มีอวัยวะ

ต่าง ๆ มากมายเป็นส่วนประกอบและส่วนประกอบ 
ท่ีส าคัญ คือ เอ็นถึงแม้เอ็นจะเป็นส่วนประกอบช้ิน  
เล็ก ๆ แต่เอ็นสามารถท าให้น้ิวมือของเราขยับและ
ท างานได้ตามท่ีเราต้องการ ดังน้ันในการสร้างมือกล
แขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียงน้ัน ผู้จัดท าได้ใช้

วารสารวิจัยและนวัตกรรมการอาชีวศึกษา 
Vocational Education Innovation and Research Journal VE-IRJ

ปีที่ 4 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม - ธันวาคม 2563

VE-IRJ    Thai-Journal  Citation Index Centre Tier #2

39



ลวดสลิงท าหน้าท่ีแทนเอ็น โดยลวดสลิงน้ันมี 3 ส่วน 
ได้แก่ ลวดเหล็กกล้า (Wire) ลวดตีเกลียว (Strand) 
และแกน 

จ านวนเส้นลวดของลวดตีเกลียวของเชือก
ลวดเหล็กกล้าจะแตกต่างกันข้ึนอยู่กับวัตถุประสงค์
ของการใช้งาน โดยเชือกลวดเหล็กกล้าจะระบุเป็น
จ านวนเกลียวของลวดตีเกลียว และบอกถึงจ านวน
ลวดเหล็กกล้าในลวดตีเกลียวแต่ละเกลียว เช่น 6 x 19 
หมายถึง เชือกลวดเหล็กกล้าท่ีมีจ านวนตีเกลียว 6 
เกลียว และในแต่ละเกลียวจะประกอบด้วยลวดเหล็ก
จ านวน 19 เส้น เป็นต้น 
        ในการสร้างมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน
ด้วยเสียง 3 x 3 mm เน่ืองจากมือกลแขนกลเพื่อคน
พิการสั่งงานด้วยเสียงดังกล่าวต้องการน้ าหนักเบา
เน่ืองจากเพื่อสะดอกต่อการใช้งาน และไม่ได้ต้องการ
ใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียงยกของท่ี
หนักมาก จึงใช้ลวดสลิงท่ีมีขนาดเล็ก 

  4.4  ไฟเบอร์กลาส (Fiberglass) 
“ไฟเบอร์กลาส” ก็คือ “เส้นใยแก้ว” มีความ 

หมาย ท่ีแปลตรงตัว  เส้นใยแก้วถูกน าไปใช้เป็นวัสดุ
ช่วยเสริมแรงให้กับพลาสติกเรซิ่น และข้ึนรูปเป็น
ผลิตภัณฑ์ต่าง ๆ [3] เช่น หลังคารถกระบะ อ่าง
อาบน้ าเรือ ช้ินส่วนเครื่องบินเล็ก ถังน้ าขนาดใหญ่ 
ช้ินส่วนรถแข่ง ผลิตภัณฑ์คอนกรีตเสริมใยแก้ว (Glass 
Reinforced Concrete, GRC ) เ ป็ น ต้ น  นอกจ าก
สมบัติความแข็งแรงทนแรงดึงได้สูงมากแล้ว เส้นใย
แก้วยังมีสมบัติด้าน การเป็นฉนวนความร้อน ถูกใช้
เป็นฉนวนในเตา ตู้เย็น หรือวัสดุก่อสร้าง นอกจากน้ัน 
เส้นใยแก้วสามารถทอเป็นผืนผ้าเย็บเป็นช้ิน และด้วย
โครงสร้างท่ีท าให้ผลิตภัณฑ์ท าจาก เส้นใยแก้วมี
ช่องว่างภายใน ท่ีถูกดักเก็บไว้ท าให้มีความสามารถใน
การป้องกันความร้อนได้ดี เหมาะท่ีจะท าผ้าหนุนด้าน
ใน เพื่อเป็นฉนวนท่ีดีเช่นเดียวกับท่ีใช้กับตู้เย็นหรือเสื้อ
หนาว ผ้าจากเส้นใยแก้วไม่มีการดูดซึมน้ า ใช้เป็นผ้า
กันน้ า ไม่เกิดการหดตัวและไม่เกิดผลเสียจากน้ า แสดง
ผลได้ดังรูปท่ี 3 

รูปที่ 3  แผ่นไฟเบอร์กลาสท่ีท าจากไฟเบอร์กลาส 
 ท่ีมีลักษณะเป็นเส้นใยสั้น 

        ไฟเบอร์กลาสหรือเส้นใยแก้วแบ่งได้เป็นสอง
ประเภทตามลักษณะของเส้นใยคือเส้นใยต่อเน่ือง
คล้ายกับเส้นด้ายท่ีสามารถน ามาถักทอให้เป็นผืนผ้า 
(fiberglass fabric) ผ้าท่ีได้จะไม่ดูดซึมน้ า ไม่หดตัว 
ป้องกันความร้อนได้ดี  ส่วนมากจะน าไปใช้ในด้าน
อุตสาหกรรม เช่น ท าเป็นผ้าม่านกันสะเก็ดไฟ ส่วน
เส้นใยแก้วอีกประเภทหน่ึงจะเป็นเส้นใยท่ีสั้นไม่
ต่อเน่ือง มักน ามาใช้ท าเป็นฉนวนกันความร้อน และ 
ฉนวนกันเสียง ซึ่งมีลักษณะเป็นแผ่นหนานุ่ม 
     4.5  ข้อมูลศึกษาท่ัวไป 

  4.5.1  ข้อและเข่ากับการกายภาพ 
 4.5.2  การรักษาโรคข้อเข่าเสื่อม 
 4.5.3  การออกก าลังกาย (Exercise) 
 4.5.4  กายภาพบ าบัด 
 4.5.5  เทคโนโลยีกายภาพบ าบัด 
 4.5.6  มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย

เสียง 
        4.5.7  การออกแบบมือกลแขนกลเพื่อคน

พิการสั่งงานด้วยเสียง 
       4.5.8  บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์อาดูโน่ 

(Arduino)     
 4.5.8.1  Arduino nano 
 4.5.8.2  Node Mcu Esp 8266 

  4.5.9   การเก็บข้อมูลผู้ป่วย 
      4.5.10 การส่งข้อมูลไร้สาย 
      4.5.11 เทคโนโลยีระบบเครือข่าย
อินเทอร์เน็ต (Internet Network Technology) 
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        4.5.11.1  เวิลด์ไวด์เว็บ WWW 
(World Wide Web) 

        4.5.11.2  โปรแกรมเว็บบราวเซอร์ 
(Web Browser) 

        4.5.11.3  ทฤษฎีท่ีใช้ในการ
ด าเนินงานเกี่ยวกับภาษา HTML 

        4.5.11.4  ทฤษฎีท่ีใช้ในการ
ด าเนินงานเกี่ยวกับภาษา PHP 

        4.5.11.5  ทฤษฎีท่ีใช้ในการ
ด าเนินงานเกี่ยวกับภาษา JavaScript 

        4.5.11.6  ทฤษฎีท่ีใช้ในการ
ด าเนินงานเกี่ยวกับภาษา AJAX  

 4.5.11.7 การใช้งานของ My SQL 
และ SQL 

        4.5.11.8 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับ
โปรแกรมการเก็บข้อมูล 

5. การออกแบบ
การด าเนินงานวิจัยเรื่องการศึกษาความพึงพอใจ

มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ซึ่งผู้จัดท า
ได้พิจารณาถึงวัตถุประสงค์ และขอบเขตโครงการวิจัย 
การเก็บรวบรวมข้อมูล และผลประโยชน์ท่ีจะได้รับ
จากการทดลอง เพื่อใช้เป็นแนวทางในการวาง
แผนการด าเนินโครงการวิจัย เพื่อให้ทราบถึงแนวทาง
และ ข้ันตอนการปฏิบั ติ งานท่ี ถูก ต้องก่อน โดย
พัฒนาการประยุกต์ตามล าดับข้ันตอนดังต่อไปน้ี 
    5.1  ประชากรและการสุ่มกลุ่มตัวอย่าง 

5.1.1  ประชากร คือ ผู้พิการท่ีมีความ
ผิดปกติทางมือและแขน 

5.1.2   กลุ่มตัวอย่าง คือ ผู้พิการทางแขน
ด้านขวาตั้งแต่ข้อพับลงมา 
    5.2  เครื่องมือในการวิจัยและการตรวจสอบ
คุณภาพเครื่องมือ 

5.2.1  มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียง 

 5.2.1.1  น ามาทดสอบการก ามือ 
 5.2.1.2  น ามาทดสอบการหนีบมือ 

5.2.2  แบบสอบถามความพึงพอใจ 
  ตอนท่ี 1  แบบสอบถามข้อมูลเบ้ืองต้น

ของผู้ตอบแบบสอบถาม มีลักษณะเป็นส ารวจรายการ 
(Check List) 

  ตอนท่ี 2  เป็นแบบสอบถามการศึกษา
ความพึงพอใจมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียง โดยแบ่งเป็นความพึงพอใจต่อเน้ือหา ซึ่งมี
ลักษณะเป็นส ารวจรายการ (Check List) โดยก าหนด
คะแนนเป็น 5, 4, 3, 2 และ 1 [4] ตามระดับความ
คิดเห็นดังน้ี 

 ระดับคะแนน 5  หมายถึง  มีความพึงพอใจ 
ระดับมากท่ีสุด        

 ระดับคะแนน 4  หมายถึง  มีความพึงพอใจ 
ระดับมาก 

 ระดับคะแนน 3  หมายถึง  มีความพึงพอใจ 
ระดับปานกลาง 

 ระดับคะแนน 2  หมายถึง  มีความพึงพอใจ 
ระดับน้อย 

  ระดับคะแนน 1  หมายถึง  มีความพึงพอใจ 
ระดับน้อยท่ีสุด 

 ตอนท่ี 3  เป็นการเสนอแนะข้อคิดเห็น
เกี่ยวกับมีลักษณะเป็นส ารวจรายการ (Check List) 
ซึ่งมีลักษณะเป็นแบบปลายเปิด (Open Ended) 
    5.3  การเก็บรวบรวมข้อมูล 
        หลังจากท่ีผู้วิจัยได้รวบรวมแนวความคิด 

ทฤษฎีและผลงานวิจัยท่ี เกี่ยวข้องเพื่อน ามาเป็น
แนวทางในการสร้างเครื่องมือท่ีใช้ในการศึกษาตาม
กรอบแนวความคิดในการวิจัย โดยผู้วิจัยได้ด าเนินการ
เก็บรวบรวมข้อมูลการศึกษาวิจัยครั้ง น้ีอย่างเป็น
ข้ันตอนดังน้ี 

5.3.1  แบบประเมิน 
       1)* เมื่อสร้างมือกลแขนกลเพื่อคน

พิการสั่งงานด้วยเสียงเรียบร้อยแล้วได้น าแบบทดสอบ
ให้ผู้เช่ียวชาญตรวจสอบช้ินงาน 

       2)* ปรับปรุงแก้ไขมือกลแขนกลเพื่อ
คนพิ ก า รสั่ ง ง าน ด้วย เสี ย ง ตามค า แนะน า ของ
ผู้เช่ียวชาญ 

วารสารวิจัยและนวัตกรรมการอาชีวศึกษา 
Vocational Education Innovation and Research Journal VE-IRJ

ปีที่ 4 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม - ธันวาคม 2563

VE-IRJ    Thai-Journal  Citation Index Centre Tier #2

41



       3)* ทดลองใช้มือกลแขนกลเพื่อคน
พิการสั่งงานด้วยเสียงกับกลุ่มตัวอย่างโดยให้กลุ่ม
ตัวอย่างท าแบบประเมินความพึงพอใจ 

       4)* วิเคราะห์ผล 
    5.4  การวิเคราะห์ข้อมูล 

        ในการวิจัยครั้งน้ีผู้วิจัยได้วิเคราะห์ข้อมูลเชิง
ปริมาณดังน้ี 

ข้อมูลแบบสอบถามของผู้ตอบแบบสอบถาม
ความพึงพอใจของมือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน
ด้วยเสียง และวิเคราะห์ข้อมูลโดยหาค่าเฉลี่ย (Mean)*
และค่าเบ่ียงเบนมาตรฐาน*(Standard Deviation) 

 5.4.1  หาค่าเฉลี่ย (Mean : X ) 
 5.4.2  ก า รห า ค่ า เ บี่ ย ง เ บนม า ตร ฐ า น 

(Standard Deviation : .D.S ) 

6. ผลการด าเนินงาน
ผลการด าเนินการเก็บรวบรวมข้อมูลแสดงดัง

ตารางที่ 1-3 

   ตารางที่ 1  แสดงข้อมูลผู้ตอบแบบประเมิน 
 แยกตามเพศ 

เพศ จ านวน ร้อยละ 
ชาย 
หญิง 

12 
8 

60.00 
40.00 

รวม 20 100.00 

        จากตารางที่ 1  พบว่าผู้ตอบแบบสอบถามส่วน
ใหญ่เป็นเพศชาย จ านวน 12 คน คิดเป็นร้อยละ 60 
และเป็นเพศหญิง จ านวน 8 คน คิดเป็นร้อยละ 40 

ตารางที่ 2  แสดงข้อมูลผู้ตอบแบบประเมิน 

 แยกตามอายุ 

อายุ จ านวน ร้อยละ 
ต่ ากว่า 20 ปี 

20-30 ปี 
มากกว่า 30 ปี 

0 
7 
13 

0.00 
35.00 
65.00 

รวม 20 100.00 

        จากตารางที่ 2  พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามส่วน
ใหญ่อายุ 20-30 ปี จ านวน 7 คน คิดเป็นร้อยละ 35 
อายุมากกว่า 30 ปี จ านวน 13 คน คิดเป็นร้อยละ 65 
และอายุต่ ากว่า 20 ปี จ านวน 0 คนคิดเป็นร้อยละ 0 

ตารางที่ 3  แบบประเมินความพึงพอใจผู้ใช้บริการ 

รายการทีป่ระเมิน 
X .D.S ระดบั 

1. ความเหมาะสมในการใช้งาน
มือกลแขนกลเพ่ือคนพิการสั่งงาน
ด้วยเสียง 

4.86 0.38 มาก
ที่สุด 

2. วัสดุที่น ามาใช้ในการหล่อแขน
กลเพ่ือคนพิการ 

4.71 0.49 มาก
ที่สุด 

3. ความสวยงามของมือกลแขน
กลเพ่ือคนพิการสั่งงานด้วยเสียง 

4.85 0.38 มาก
ที่สุด 

4. ประสิทธิภาพในการหนีบมือ 4.70 0.49 มาก
ที่สุด 

5. ประสิทธิภาพในการก ามือ 4.84 0.38 มาก
ที่สุด 

6.ประสิทธิภาพในการท างาน
แขนกลมือกล 

4.83 0.38 มาก
ที่สุด 

7.ความคล่องตัวในการใช้งาน
ของคนพิการ 

4.82 0.38 มาก
ที่สุด 

รวม 4.79 0.05 
มาก
ที่สุด 

        จากตารางท่ี 3  พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถาม 
มีความพึงพอใจภาพรวมอยู่ในระดับมากท่ีสุด ( X = 
4.79 , .D.S = 0.05)  เมื่ อพิจารณารายข้อ  พบว่า 
พึงพอใจมากที่สุด คือ ความเหมาะสมในการใช้งานมือ
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กลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ( X = 4.86 , 
.D.S = 0.38) รองลงมาคือ ความสวยงามของมือกล

แขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ( X = 4.84 , 
.D.S = 0.38) ตามล าดับ และความพึงพอใจน้อยท่ีสุด 

คือ ประสิทธิภาพในการหนีบมือ ( X = 4.70, .D.S = 
0.49) จึงสรุปได้ว่า มีระดับความพึงพอใจอยู่ในระดับ
มากท่ีสุด โดยมี ค่า เฉลี่ยเท่ากับ 4.79 และมีส่วน
เบ่ียงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.05 

7. สรุปผลการวิจัย
7.1  สรุปผลการด าเนินงาน

        การวิจัยการศึกษาความพึงพอใจมือกลแขน
กลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ปรากฏผลดังน้ี 
ผลจากการสอบถามจากผู้เช่ียวชาญ แยกออกเป็น 4 
ด้าน ผลท่ีได้ดังน้ี 1) ด้านโครงสร้าง ค่าเฉลี่ย 4.67 
ความพึงพอใจมากท่ีสุด 2) ด้านการใช้งานฐานข้อมูล 
ค่าเฉลี่ย 4.73 ความพึงพอใจมากท่ีสุด 3) ด้านการ
ทดสอบการใช้งาน ค่าเฉลี่ย 5.00 ความพึงพอใจมาก
ท่ีสุด 4) ด้านคุณค่าโดยสรุป ค่าเฉลี่ย  5.00 ความ 
พึงพอใจมากท่ีสุด และจากผลการประเมินความ 
พึงพอใจของการใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน
ด้วยเสียง จากกลุ่มตัวอย่าง 20 คน พบว่ามีค่าเฉลี่ยอยู่
ท่ี 4.79 ซึ่งอยู่ในระดับมากท่ีสุด และมีค่าเบี่ยงเบียน
มาตรฐาน ( .D.S ) เฉลี่ยอยู่ท่ี 0.05  
        การวิจัยครั้งน้ีเป็นการศึกษาความพึงพอใจมือ
กลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง ปรากฏผล
ผู้วิจัยท าการใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียง มีความพึงพอใจ อยู่ในระดับมากที่สุด ซึ่งเป็นไป
ตามสมมุติฐานท่ีต้ังไว้ ผู้วิจัยมีความรู้ความเข้าใจ การ
ใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วยเสียง และ
สามารถเผยแพร่การใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการ
สั่งงานด้วยเสียง ให้ผู้อื่นสามารถน าไปต่อยอดได้ใน
อนาคต 
    7.2  ปัญหาและแนวทางการแก้ไข 

       7.2.1  การใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการ
สั่งงานด้วยเสียงอาจจะไม่ถนัดต่อการใช้งานในครั้ง
แรก ควรต้องให้เวลาในการฝึกหัดใช้งานแขนกลเพื่อ

คนพิการสั่งงานด้วยเสียง สักระยะเวลาหน่ึง เพื่อการ
ใช้งานท่ีคล่องตัว 

       7.2.2  ปัญหาในเรื่องของน้ าหนักและการ
ติดต้ังการใช้งานยังไม่สะดวกสบายเท่าท่ีควร ควรมี
วิธีการติดต้ังท่ีง่ายและปรับปรุงน้ าหนักให้พอดีกับด้าน
กายภาพ  

8. ข้อเสนอแนะ
8.1  ท าการใช้มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงาน

ด้วยเสียงให้มีความเหมาะสมกับการใช้งาน สอดคล้อง
กับการใช้ชีวิตประ จ าวัน 
     8.2  พัฒนามือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียงให้สามารถหยิบจับสิ่งของท่ีมีน้ าหนักได้ตาม
ก าหนดทางกายภาพ 
     8.3  วิเคราะห์เทคนิคความเป็นไปได้ต่อการ
พัฒนาใช้งาน มือกลแขนกลเพื่อคนพิการสั่งงานด้วย
เสียง 
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