
บทท่ี 5 
สรุปผล อภิปรายผลและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผล 

งานวิจัยนี้มีแนวคิดที่จะสร้างรูปแบบการประชาสัมพันธ์ รูปแบบใหม่โดยการใช้หุ่นยนต์ใน
การประชาสัมพันธ์ข้อมูลการศึกษาแทนมนุษย์ โดยพัฒนาระบบควบคุมอัตโนมัติแบบฟัซซี่ลอจิก 
ออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ 9 ตัวแปร ออกแบบกฎการท างานจากข้อมูลจากการ
เก็บผลการทดลอง สมาชิกเอาท์พุทใช้วิธีค่าจุดศูนย์กลางความถ่วง ควบคุมความเร็วรอบและทิศ
ทางการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงท าให้หุ่นยนต์เกิดการเคลื่อนที่ ระบบควบคุมฟัซซีลอจิกที่
ออกแบบสามารถควบคุมการท างานตามที่ได้ออกแบบไว้ได้เป็นอย่างดี 

หุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์นี้มีวัตถุประสงค์สร้างเพ่ือประชาสัมพันธ์ข้อมูลต่างๆ และช่วยอ านวย
ความสะดวกสบายแก่มนุษย์และลดความผิดพลาดในการประชาสัมพันธ์ เมื่อมนุษย์นั้นท าการพูด
ประชาสัมพันธ์ซ้ าๆทั้งวันอาจเกิดความเมื่อยล่าและอาจท าให้การประชาสัมพันธ์นั้นผิดพลาดได้ จึงท า
ให้คิดสร้างหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์นี้ขึ้นมา ในการสร้างหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์นี้เริ่มจากการออกแบบ
ชิ้นส่วนต่างๆ ในโครงงานนี้มีแนวคิดที่จะสร้างรูปแบบการประชาสัมพันธ์ รูปแบบใหม่โดยการใช้
หุ่นยนต์ในการประชาสัมพันธ์ข้อมูลการศึกษาแทนมนุษย์ โดยพัฒนาระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติ รับ
สั ญ ญ าณ อิน พุ ท จ าก  IR TRACK SENSOR ค วบ คุ ม ทิ ศ ท างก าร เค ลื่ อ น ที่ ป ร ะม วล ผ ล ใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 18F4620 ควบคุมการเคลื่อนที่ของมอเตอร์กระแสตรง จากผลการทดลอง หุ่น
ประชาสัมพันธ์ น้ าหนักของหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์คือ 93.35 กิโลกรัม แบตเตอรี่ 12 v หุ่นยนต์
ประชาสัมพันธ์ จะสามารถเดินในระยะทางที่ไกลที่สุดคือ 1.6 กิโลเมตร เป็นเวลา 10.48  ชั่วโมง และ
ความเร็วสุงสุดในการเดินของหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์คือ 60 เซนติเมตร/นาที และเมื่อมีสิ่งกีดขวางใน
ระยะ 80 เซนติเมตร จะท าให้หุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์นั้นหยุดเดิน 
 จากแบบประเมินความพึงพอใจในการใช้หุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์จากนักศึกษาคณะเทคโนโลยี
อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏร าไพพรรณีจ านวน 60 คน ระดับความพึงพอใจโดยรวมอยู่ใน
เกณฑ์ระดับมาก มีค่าเฉลี่ยอยู่ที่ 3.8  
  

5.2 อภิปรายผล 
จากผลการทดลองการออกแบบระบบควบคุมโดยก าหนดสัญญาณอินพุท 2 สัญญาณที่ได้

จาก Optical Sensor จ านวน 2 ตัว เพ่ือควบคุมทิศทางและความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรง ด้วยระบบควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก โดยก าหนดสมาชิกอินพุท 9 ตัวแปร ออกแบบกฎการ
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ท างานด้วยวิธีเก็บข้อมูลจากการทดลอง และออกแบบสมาชิกเอาท์พุท พบว่าหุ่นยนต์มีการเคลื่อนที่ได้
ตามที่ก าหนดในกฏการท างานตามที่ได้ออกแบบ และเมื่อมีสิ่งกีดขวางในระยะทางต่ ากว่า 80 
เซนติเมตร หุ่นยนต์จะหยุดการเคลื่อนที่และหาเส้นทางในการเคลื่อนที่ใหม่ ซึ่งเป็นไปตามที่ออกแบบ
ไว้  
 
5.3 ข้อเสนอแนะ 
 การสร้างหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์ ยังมีข้อบกพร่องบางประการในการท างาน ทางคณะผู้วิจั ย
จึงได้รวบรวมข้อมูลและปัญหาที่เกิดขึ้น และแนวทางแก้ไขโดยมีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 

5.2.1 ปัญหาที่เกิดคือชุดจับจอสั่นเนื่องมีช่องว่างระยะฟีของเฟืองมอเตอร์ 
แนวทางการแก้ไขคือ ใช้สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
5.2.2 ปัญหาที่เกิดคือแบตเตอรี่ใช้งานได้น้อย 
แนวทางการแก้ไขคือ เพิ่มจ านวนแอมป์ให้สูงขึ้น (แต่ข้อเสียคือจะท าให้น้ าหนักนั้นเพ่ิมมาขึ้น 
5.2.3 ปัญหาที่เกิดคือ น้ าหนักของหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์นั้นมีน้ าหนักมากจึงท าให้การขน

ย้ายนั้นล าบาก 
แนวทางการแก้ไขคือ ลดขนาดชิ้นส่วนให้เล็กลงเพ่ือความกะทัดรัดในการขนย้าย 

 


