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งานที่ 1 

งานหุ่นยนต์เบือ้งต้น 
 

จุดประสงค์ท่ัวไป 
เพื่อให้มีเรียนมีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับงานหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 

 

จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรียนสามารถ) 
1. อธิบายความหมายของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง  
2. บอกประวัติของหุ่นยนต์ได 
3. แยกประเภทของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
4. บอกประโยชน์ของหุ่นยนต์ได้ 
 

ทฤษฏีการเรียนรู้งานหุ่นยนต์เบื้องต้น 
1. หุ่นยนต์คืออะไร 

ตามหลักวิชาการแล้ว ความหมายของหุ่นยนต์ตามสถาบันหุ่นยนต์อเมริกา (The Robot 
Institute of America <1979>) ได้ให้ค าจ ากัดความของหุ่นยนต์ไว้ว่า “หุ่นยนต์คือ เครื่องจักรใช้งาน
แทนมนุษย์ท่ีออกแบบให้สามารถต้ังล าดับท างาน, การใช้งานได้หลายหน้าท่ี ใช้เคล่ือนย้ายวัสดุ, 
ส่วนประกอบ, เครื่องมือ หรืออุปกรณ์พิเศษ ตลอดจนการเคล่ือนท่ีได้ หลากหลายตามท่ีต้ังล าดับการ
ท างาน เพื่อใช้ในหลายประเภท “( A robot is a reprogrammable, multifunctional 
manipulator designed to move materials, parts, tools, or specialized devices through 
previous programmed motions for the performance of a variety of tasks.) 

สรุปง่ายๆ ก็คือ อะไรก็ตามท่ีเป็นเครื่องจักรกลสามารถใช้ท างานแทนมนุษย์ได้ท้ัง
ทางตรงและทางอ้อม ไม่ว่าจะเป็นการท างานอัตโนมัติและการท างานโดยใช้มนุษย์ควบคุม  ตลอดจน
สามารถเปล่ียนรูปแบบการท างานได้ถือว่าเป็นหุ่นยนต์  เพราะฉะนั้นของเล่นจะไม่ได้เป็นหุ่นยนต์
เพราะของเล่นนั้นไม่ได้ใช้ท างานแทนมนุษย์ แต่ถ้าดัดแปลงของเล่นให้ใช้ท างานแทนมนุษย์ เช่น 
ดัดแปลงรถของเล่นให้เป็นเครื่องถูบ้าน  รถของเล่นก็จะ สามารถดัดแปลงเป็นหุ่นยนต์ได้ 

2. ประวัติความเป็นมาของหุ่นยนต์ 
2.1 ก่อนหุ่นยนต์จะเกิดเป็นตัวเปน็ตน 

ในสมัยอดีตกาลในยุคท่ีหุ่นยนต์ยังไม่ได้เกิดขึ้นในโลก มนุษย์ก็จินตนาการไว้ว่าถ้ามี
อะไรซักอย่างมาท างานแทนมนุษย์ก็ดีมาก  จึงเกิดค าว่า โรบอท (ROBOT) ขึ้นค าว่าโรบอท มาจากค า
ว่า ROBOTA ในภาษาเช็กแปลว่าท างานเย่ียงทาส ซึ่งเกิดขึ้นในละครเวทีเรื่อง ราสซึม ยูนิเวอร์แซล โร
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บอท (Rassum’s Universal Robots) ในปี ค.ศ. 1920 หรือปี พ.ศ. 2463 แต่งโดยนักแต่งละครชาว
เช็กช่ือ นาย คาเวล คาเปก (Kavel  Capek) โดยเนื้อเรื่องว่าด้วย มนุษย์ได้ประดิษฐ์เครื่องจักรมา
ท างานเป็นทาสมนุษย์ แล้วต่อมา เครื่องจักรเหล่านั้นก็มี ความคิดเหมือนมนุษย์ จึงลุกขึ้นมาต่อต้านไม่
ยอมเป็นทาสรับใช้เหมือนสมัยก่อนเรื่องนี้โด่งดังมาก ค าว่าโรบอทจึงเป็นท่ีรู้จัก  

ต่อมาในปี ค.ศ. 1972 หรือปี พ.ศ. 2487 นักเขียนนิยายวิทยาศาสตร์ช่ือ ไอแซก อะ
ซิมอฟ (Isaac Asimov) ได้เขียนนิยายส้ันวิทยาศาสตร์เรื่อง รันอะราว (Runaround) ซึ่งได้น าค าว่าโร
บอทมาใช้ และต่อมาได้ถูกรวบรวมไว้ในนิยายวิทยาศาสตร์ท่ีโด่งดังช่ือ ไอโรบอท ( I – Robot) ท าให้
นักวิทยาศาสตร์ได้รู้จักค าว่า โรบอท ครั้งแรกผ่านทางนิยายวิทยาศาสตร์ โรบอทจึงเป็นท่ีสนใจและถูก
น ามาใช้งานอย่างแพร่หลายเป็นแนวคิดและจินตนาการในการประดิษฐ์และสร้างหุ่นยนต์ในเวลาต่อมา 

2.2 จากจินตนาการสู่ความเป็นจริง 
ในสมัยโบราณนาฬิกาท่ีคนใช้บอกเวลาจะเป็นนาฬิกาแดดซึ่งใช้ได้แค่ช่วงกลางวัน

เท่านั้น และในช่วงกลางคืนก็ต้องใช้คนดูนาฬิกาทรายและรายงานเวลา จึงได้มีการคิดประดิษฐ์
เครื่องจักรท่ีท างานแทนมนุษย์นั้นเกิดขึ้น คือเครื่อง คริบไซดรา (Clepsydra) หรือ นาฬิกาน้ า ถูก
สร้างเมื่อ 250 ปีก่อนคริสตร์กาล โดยนักฟิสิกส์ชาวกรีกช่ือ คีทซิบัว ออฟ อะเล็กซานเดีย (Ctesibiua 
of Alexandria) เครื่องจักรกลนี้ท าหน้าท่ีบอกเวลาแทนมนุษย์โดยใช้พลังงานจากการไหลของน้ ามา
ท าให้กลกลไกทางเครื่องกลท างานและเป็นเครื่องแรกเลยท่ีมนุษย์ ได้สร้างเครื่องจักรท่ีท างานแทน
มนุษย์ 

ในยุคถัดมาท่ีมนุษย์รู้จักไฟฟ้าแล้วได้เริ่มมีความคิดท่ีจะควบคุมเครื่องจักรโดยไม่ต้อง
ใช้สายไฟ จนกระท่ัง นิ-โคลัส เทสลาร ์(Nikola Tesla) สามารถใช้คล่ืนวิทยุควบคุมหุ่นยนต์เรือขนาด
เล็ก ท่ี เมดิสันสแควร์ กรุงนิวยอร์ก ในงานแสดงผลงานทางไฟฟ้าในปี ค.ศ. 1898 ท าให้คนในสมัยนั้น
ต่ืนเต้นอย่างมาก 

หุ่นยนต์ท่ีเป็นตัวเป็นตนเกิดขึ้นในช่วงปี ค.ศ. 1940 - ค.ศ. 1950 ได้มีการสร้าง
หุ่นยนต์ท่ีช่ือ เอลซิ เดอะ โทลทอส (Elsie the tortoise) ประดิษฐ์ขึ้นโดย เกรย์ วอลเตอร์ (Grey 
Walter) เป็นการน ามอเตอร์ไฟฟ้ามาประกอบเป็นเครื่องจักรท่ีเคล่ือนท่ีได้ด้วยล้อและในเวลาช่วง
เดียวกันนี้เอง ได้มีการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตัวแรกช่ือ ชาคคีย์ (Shakey) ท่ีเคล่ือนท่ีด้วยล้อ
เหมือนกัน แต่ ชาคคีย์ จะเหนือกว่าคือสามารถคิดเองได้และมีเซนเซอร์ช่วยตัดสินใจในการเคล่ือนท่ี 
พัฒนาโดยสถาบันวิจัยเทคโนโลยีสแตนฟอร์ด (Stanford Research Institute: SRI) 

นอกเหนือจากหุ่นยนต์ท่ีเป็นล้อแล้ว ในปี ค.ศ. 1960 ได้มีการพัฒนาหุ่นยนต์เดิน
ด้วยขาตัวแรกท่ีมีขนาดใหญ่ท่ีช่ือว่า เจนเนอรัล อิเล็กทริกวอลกิ้งทรัก (General Electric Walking 
Truck) มีน้ าหนักมากถึง 3000 ปอนด์ สามารถเดินได้ด้วย 4 ขา ด้วยความเร็ว 4 ไมล์/ช่ัวโมง ซึ่งมีการ
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ใช้คอมพิวเตอร์ในการค านวณการขยับขา พัฒนาโดยวิศวกรของบริษัทเจนเนอรัล อิเล็กทริก 
(General Electric) ช่ือ ราฟท์ มูเซอร์ (Ralph Moser) ท าให้ท่ัวโลกรู้สึกตื่นตัวในหุ่นยนต์อย่างมาก 

หลังจากท่ีได้เริ่มมีการประดิษฐ์หุ่นยนต์ขึ้นมาให้ท่ัวโลกต่ืนตัวแล้ว ในแวดวง
อุตสาหกรรมก็ได้เริ่มมีความคิดท่ีจะเพิ่มแรงงานขึ้น โดยไม่ต้องอาศัยแรงงานของมนุษย์จึงมีการคิดค้น
สร้างหุ่นยนต์ท่ีใช้ในงานอุตสาหกรรมตัวแรกช่ือ ยูนิเมท (Unimates) พัฒนาและสร้างโดย จอร์จ เดอ
โวล (George Devol) และ โจอี้ เอ็นกลิเบรเกอร์ (Joe Engleberger) ในช่วงปี ค.ศ. 1950-1960 ท า
ให้เกิดหุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรมตัวแรกเกิดขึ้นในโลก 

3. ประเภทของหุ่นยนต์  
การแบ่งประเภทของหุ่นยนต์สามารถแบ่งได้หลายแบบมาก ถ้าเราแบ่งตามโครงสร้างการ

ท างานของหุ่นยนต์จะแบ่งหุ่นยนต์ได้ 2 แบบ ดังนี้ 
3.1 หุ่นยนต์ที่ท างานโดยต้ังอยู่กับที่ 

หุ่นยนต์ท่ีท างานโดยต้ังอยู่กับท่ี หมายถึง หุ่นยนต์ท่ีกลไกเคล่ือนไหวได้ แต่ไม่
สามารถเคล่ือนย้ายต าแหน่งท่ีต้ังได้ ตัวอย่างเช่น แขนกลหุ่นยนต์ หุ่นยนต์ผ่าตัด ซึ่งจะมีน้ าหนักมาก
และใช้พลังงานจากแหล่งจ่ายภายนอก หุ่นยนต์ประเภทนี้จะมีการก าหนดขอบเขตเฉพาะในการ
เคล่ือนไหว 

3.2 หุ่นยนต์ที่ท างานโดยมีการเคลื่อนที่ 
หุ่นยนต์ท่ีท างานโดยมีการเคล่ือนท่ี หมายถึง หุ่นยนต์ท่ีเคล่ือนย้ายต าแหน่งได้หรือ

เคล่ือนท่ีไปสถานท่ีต่างๆ เช่น หุ่นยนต์ส ารวจ หุ่นยนต์ขนถ่ายสินค้า หุ่นยนต์ตรวจการ หุ่นยนต์
ประเภทนี้จะออกแบบให้ระบบเคล่ือนท่ี และมีแหล่งจ่ายพลังงานในตัวเองโดยมีน้ าหนักไม่มากเพื่อ
ไม่ให้เป็นอุปสรรคในการเคล่ือนท่ี 

ยิ่งเทคโนโลยีทันสมัยมากขึ้น หุ่นยนต์ก็จะมีหลายแบบหลายชนิดมากขึ้นจนบางทีเรา
ก็แบ่งย่อยชนิดของหุ่นยนต์ได้อีกมากมาย จนเด๋ียวนี้ไม่ว่าจะหันหน้าไปทางไหนก็จะเจอหุ่นยนต์  บาง
ทีเราอาจจะมีหุ่นยนต์ท่ีบ้านอยู่แล้วก็ได้ 

4. ประโยชน์ของหุ่นยนต์ 
ปัจจุบันเราสามารถพบหุ่นยนต์ได้ท่ัวไปในชีวิตประจ าวัน เนื่องจากเทคโนโลยีท่ีพัฒนาเร็วขึ้น

ท าให้เราได้เห็นหุ่นยนต์ในรูปแบบต่างๆ มากขึ้น ซึ่งหุ่นยนต์เหล่านี้ถูกสร้างขึ้นเพื่อให้ท างานแทน
มนุษย์ในงานท่ีมนุษย์ไม่สามารถท างานได้หรืองานท่ีต้องเส่ียงอันตรายซึ่งการใช้งานของหุ่นยนต์ท่ีจะ
ท างานแทนมนุษย์นั้นแบ่งตามประเภทของงานได้ดังนี้ 
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4.1 ในโรงงานอุตสาหกรรม 
ในงานอุตสาหกรรมนั้นมีความต้องการด้านแรงงานสูง ดังนั้นการจ้างคนงานมากขึ้น

จึงเป็นการท าให้ต้นทุนในการผลิตสูงขึ้น และงานอุตสาหกรรมบางงานเป็นงานท่ีอันตรายเกินกว่า
มนุษย์จะท าได้ หรือเป็นงานท่ีต้องการความแม่นย าและความเร็วในการท างานสูง หุ่นยนต์จึงเป็น
ทางเลือกในงานอุตสาหกรรมและถูกน ามาใช้อย่างแพร่หลายในปัจจุบัน โดยการท างานของหุ่นยนต์จะ
ท างานในลักษณะท าตามโปรแกรมท่ีต้ังเอาไว้ เช่น หุ่นยนต์เช่ือมโลหะในโรงงานผลิตรถยนต์เป็นต้น 

 
 

รูปท่ี 1.1 ตัวอย่างการใช้งานในโรงงานอุตสาหกรรม 
 

4.2 ในงานวิจัยทางวิทยาศาสตร์ 
งานส ารวจทางวิทยาศาสตร์ เช่น การส ารวจใต้ท้องทะเลลึก หรือบริเวณภูเขาไฟเป็น

งานอันตรายท่ีเกินความสามารถของมนุษย์ท่ีจะลงส ารวจเก็บข้อมูลด้วยตนเอง ท าให้มีการออกแบบ
หุ่นยนต์ให้ทนต่อสภาพแวดล้อมสามารถควบคุมได้ในระยะไกล และมีเซนเซอร์ในการวัดและเก็บ
ข้อมูลทางวิทยาศาสตร์ได้ เราจะเห็นได้บ่อยในภาพยนตร์สารคดี เช่น หุ่นยนต์ส า รวจใต้น้ า หรือ 
หุ่นยนต์ส ารวจดาวอังคาร 

 
 

รูปท่ี 1.2 ตัวอย่างการใช้งานในงานวิจัยทางวิทยาศาสตร์ 
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4.3 ในโรงพยาบาล 
ทางการแพทย์ได้มีการน าหุ่นยนต์มาช่วยในการผ่าตัด เนื่องจากความต้องการในการ

ท างานท่ีความละเอียดสูง เช่น การผ่าตัดสมองจ าเป็นท่ีต้องการความละเอียดมากหุ่นยนต์จึงเป็นอีก
เครื่องมือส าหรับแพทย์ โดยการท างานของหุ่นยนต์จะเป็นในลักษณะแขนกลท่ีควบคุมผ่านแพทย์อีกที
หนึ่งโดยการท างานจะเน้นเรื่องความปลอดภัย และความละเอียดในการเคล่ือนท่ี 

 
 

รูปท่ี 1.3 ตัวอย่างการใช้งานในโรงพยาบาล 
 

4.4 ในงานการทหารและความม่ันคง 
หุ่นยนต์ท่ีน ามาใช้ในทางการทหารจะท างานลักษณะควบคุมระยะไกล ในเขต

อันตรายท่ีเส่ียงต่อความปลอดภัยของมนุษย์ เช่น การเก็บกู้ระเบิด หรือเป็นงานในลักษณะสอดแนม 
ซึ่งต้องต้ังกล้องหรือเซนเซอรไ์ว้ที่หุ่นยนต์ ซึ่งเทคโนโลยีหุ่นยนต์ทางการทหารนี้เป็นเทคโนโลยีท่ีเป็น
ความลับจะไม่มีการเผยแพร่สู่สาธารณะชน เพราะเสียงต่อความมั่นคงของประเทศ ท าให้เราได้รู้
เพียงแต่รู้หลักการท างานอย่างคร่าวๆ เท่านั้น 
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4.5 ในงานบนัเทิงและการแสดง 
ทุกวันนี้เราจะพบหุ่นยนต์ในงานแสดงบ่อยขึ้น เพราะหุ่นยนต์สามารถดึงดูดความ

สนใจของผู้ชมได้มาก  นอกจากนี้เรายังใช้หุ่นยนต์ในการสร้างเทคนิคพิเศษของภาพยนตร์ เช่น สร้าง
สัตว์ประหลาด เป็นต้น 

 
 

รูปท่ี 1.5 ตัวอย่างการใช้งานในงานบันเทิงและการแสดง 
 

4.6 ในที่อยูอ่าศัย 
แนวความคิดท่ีน าหุ่นยนต์มาเป็นคนรับใช้ภายในบ้านนั้น ปัจจุบันได้เริ่มมีการพัฒนา

ให้มีความสามารถในรูปแบบของปัญญาประดิษฐ์มากขึ้น ซึ่งอนาคตอันใกล้เราจะมีหุ่นยนต์ ไว้รับใช้
ภายในบ้านแทบทุกบ้าน นอกจากนี้เรายังพบหุ่นยนต์ในท่ีอยู่อาศัยในรูปแบบของหุ่นยนต์สัตว์เล้ียง 
โดยหุ่นยนต์สัตว์เล้ียงจะมีเซนเซอร์ และถูกต้ังโปรแกรมให้มีการเคล่ือนท่ีท าให้มีการแสดงออกเหมือน
สัตว์เล้ียง เช่น สุนัข หรือ แมว ได้ 

 
 

รูปท่ี 1.6 ตัวอย่างการใช้งานในท่ีอยู่อาศัย 
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4.7 ในร่างกาย 
เราสามารถน าส่วนประกอบของหุ่นยนต์มาทดแทนอวัยวะท่ีเสียไปของร่างกายโดย

การท างานของช้ินส่วนนั้นจะท าหน้าท่ีและการเคล่ือนท่ีเหมือนอวัยวะของมนุษย์ ซึ่งจะมีแหล่งจ่าย
พลังงานภายใน เช่น การน าแขนกลของหุ่นยนต์มาใช้แทนแขนท่ีเสียไปของผู้พิการ เป็นต้น 

 

 
 

รูปท่ี 1.7 ตัวอย่างการใช้งานในร่างกาย 
 

5. หุ่นยนต์รอบตัวเรา 
จะเห็นได้ว่าเทคโนโลยีต่างๆ ในปัจจุบันเกิดมาจากจินตนาการ ในอดีตท่ีบางคนคิด

ว่าไม่น่าจะเป็นไปได้และเหลือเช่ือ แต่ส าหรับกลุ่มนักวิทยาศาสตร์ นักวิจัย และวิศวกรกลับเป็นตัวจุด
ประกายให้มีการค้นคว้าและพัฒนาให้เกิดเป็นเรื่องจริงขึ้นมา  ไม่แน่ในอนาคตอันใกล้หุ่นยนต์อาจ
พัฒนาจนมีความสามารถใกล้เคียงมนุษย์ และความสัมพันธ์ระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์อาจใกล้ชิด จน
เหมือนสมาชิกในครอบครัวเดียวกันก็เป็นได้ 

การสร้างหุ่นยนต์ท่ีสมบูรณ์แบบในการท างาน ต้องอาศัยโครงสร้าง ระบบกลไก
ระบบการควบคุมท่ีซับซ้อน ความเช่ียวชาญของผู้ออกแบบ ตลอดจนงบประมาณในการสร้าง จึงเป็น
เรื่องท่ีไม่ง่าย หากเราอยากจะสร้างหุ่นยนต์มาซักตัวหนึ่ง แต่ยังมีหุ่นยนต์อีกประเภทหนึ่งท่ีสร้างง่าย 
ใช้ทุนน้อย ใช้ความรู้ระบบเครื่องกลหรืออิเล็กทรอนิกส์ เบื้องต้น ก็สามารถสร้างหุ่นยนต์ประเภทนี้ได้  
ซึ่งเราเรียกหุ่นยนต์แบบนี้ว่า บีม (BEAM: Biology Electronics Aesthetics Mechanics) โรบอท 

บีมโรบอท ได้ถือก าเนิดจาก มาร์ค ทิลเด็น (Mark W. Tilden) ซึ่งมีแนวความคิดใน
การสร้างและพัฒนาหุ่นยนต์จากส่ิงง่ายๆ ด้วยโครงสร้างและระบบควบคุมท่ีไม่ซับซ้อนเพื่อลดปัญหา
ในการสร้าง โดยใช้อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ และอุปกรณ์ท่ีหาได้ง่ายมาประกอบเป็นหุ่นยนต์ ซึ่งเหมาะ
อย่างยิ่งส าหรับผู้เริ่มต้น 


