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บทคัดย่อภาษาไทย 

57006202 : ทัศนศิลป์ แผน ก แบบ ก 2 ระดับปริญญามหาบัณฑิต 
ค าส าคัญ : หุ่นยนต์ ศาสตร์หรือศิลปะ / สภาพแวดล้อม 

นาย ชานนท์ เดชะโสภณ: หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ  อาจารย์ท่ีปรึกษาวิทยานิพนธ์  : 
อาจารย์ นพไชย อังควัฒนะพงษ์ 

  
วิทยานิพนธ์ “หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ” มีจุดเริ่มต้นจากการต้ังค าถามว่าหุ่นยนต์ท่ี

เป็นเครื่องจักรกลท่ีท างานได้หลากหลายและจัดล าดับการท างานก่อนหรือหลังได้ตามค าส่ังท่ี
โปรแกรมวางไว้ เป็นวิทยาศาสตร์หรือศิลปะ มีจุดมุ่งหมายเพื่อสร้างสรรค์หุ่นยนต์ 1 ชุดประกอบไป
ด้วยหุ่นยนต์ 6 ตัว ท่ีท างานร่วมกันเป็นระบบและสามารถส่งข้อมูลถึงกันและสร้างจินตนาการในการ
เล่นดนตรี 

การท่ีมนุษย์เร่งพัฒนาเทคโนโลยีเพื่อสร้างผลผลิตทางอุตสาหกรรมให้เพียงพอกับการ
บริโภค ได้ก่อให้เกิดการเสียสมดุลของสภาวะแวดล้อมและท าให้เกิดปัญหาส่ิงแวดล้อมมากมาย  ใน
แวดวงศิลปะระดับนานาชาติ มีการสร้างสรรค์ศิลปะหุ่นยนต์ (Robotic Art) ขึ้นแล้วแต่ยังไม่
แพร่หลายในประเทศไทย ผู้วิจัยจึงมีแรงบันดาลใจในการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ในทางศิลปะท่ีมี
จินตนาการในการแปลงค่าจากสภาพแวดล้อมเช่น แสง สี เสียง ให้กลายเป็นเสียงดนตรี  

ผู้วิ จัยต้องการน าเสนอการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ท่ีมีรูปแบบมาจากส่ิงมีชีวิตจ าพวก
สัตว์เล้ือยคลานและสัตว์ครึ่งบกครึ่งน้ าท่ีมีความแตกต่างกันไปตามลักษณะทางกายภาพ โดยใช้ส่ิงของ
เหลือใช้จากขยะทางเทคโนโลยีท่ัวไปเช่น แผ่นโลหะ ยางรถจักรยาน ช้ินส่วนจักรยานยนต์ และเศษไม้
เป็นหุ่นยนต์ท่ีเสมือนจะสร้างอารมณ์ขันหรือการประชดประชัน เพื่อสะท้อนถึงปัญหามลพิษจาก
อุตสาหกรรมและเพื่อสร้างแรงบันดาลใจให้สังคมหันมาสนใจการอนุรักษ์และสร้างสัมพันธ์กับ
ส่ิงแวดล้อมได้ 
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บทคัดย่อภาษาอังกฤษ 

57006202 : Major (VISUAL ARTS) 
Keyword : Robotic: Science or Art ? / Environment 

MR. CHANON DECHASOPHON : ROBOTIC: SCIENCE OR ART ? THESIS ADVISOR :  
NOPCHAI UNGKAVATANAPONG 

The thesis "Robotic: Science or Art?” was inspired by a question that the 
robot which is a multi-functional working machine with programmable sequence is 
science or art. The aim is to create a set of 6 robots that work together and can 
share information to each other and create a fantasy of playing music. 

Advancement of the technology to increase the industrial product so as 
to be sufficient for the consumers causes an environmental imbalance and various 
problems. The robotic art has been created in international level, but does not 
widespread in Thailand. The researcher is inspired to create robots in robotic art that 
can imagine the environmental conversion, such as converting light, color, and sound 
into music. 

This research aims to present the creation of robots in the form of living 
creatures including reptilse or amphibians. Their physical appearances are diverse 
with remnants of technological waste, such as metal plates, bicycle tire, motorcycle, 
and wood chips parts. The robots can show a sense of humor or irony to convey an 
issue about industrial pollution and to draw the attention of people to conserve and 
establish a relationship with the environment. 
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บทท่ี 1 

บทน า 

 จากหัวข้อ หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ เกิดเป็นประเด็นค าถามว่าหุ่นยนต์ทางด้าน 

วิทยาศาสตร์และศิลปะนั้นมีความแตกต่างกันเช่นไรโดยการสร้างค าถามเพื่อเป็นตัวกระตุ้น ให้เปิด

มุมมองต่อศิลปหุ่นยนต์ 

 หุ่นยนต์ท่ีถูกคิดค้นขึ้นมาในทางวิทยาศาสตร์ ถือเป็นการน าเทคโนโลยีให้เข้ามามีบทบาทใน

ชีวิตของมนุษย์แทบจะทุกด้านไม่ว่าจะเป็นทางด้านธุรกิจด้วยหุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรมท่ีท าหน้าท่ี ใน

การผลิตอย่างรวดเร็วและมีประสิทธิภาพ หุ่นยนต์ประกอบอาหารท่ีสามารถท าอาหารตามข้อมูลท่ี 

รวบรวมเอาไว้หรือจะเป็นหุ่นยนต์ท่ีใช้ส ารวจอวกาศท่ีมีความสามารถในการท าภารกิจท่ีเสียงภัยต่อ

มนุษย์ ในการวิจัยหุ่นยนต์นั้นจะต้องใช้ความรู้ความสามารถจากหลากหลายศาสตร์มาผสมกันท้ัง 

ความรู้ด้าน อิเล็กทรอนิกส์ คอมพิวเตอร์ ระบบทางกลไก คณิตศาสตร์และวิทยาศาสตร์ โดยน าความรู้

ต่างๆมาท าการวิจัยเพื่อพัฒนาเพิ่มประสิทธิภาพความฉลาดและความเสมือนจริงให้กับหุ่นยนต์ในทุกๆ

ศาสตร์ทุกๆสาขา 

 หุ่นยนต์ทางด้านศิลปะด้วยกายภาพแล้วก็อาจจะไม่ได้มีความแตกต่างกับหุ่นยนต์ทางด้าน 

ศาสตร์มากนัก แต่ด้วยการน าเอาหุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์มาประยุกต์ดัดแปลงลงโปรแกรมค าส่ังใหม่

ให้ท าหน้าท่ีทางศิลปะ เช่น การสร้างประสบการณ์ด้วยหุ่นยนต์ท่ีมีความสามารถในการวาดรูปแทน

ศิลปินหรือหุ่นยนต์ท่ีมีการกระท าเลียนแบบมนุษย์ด้วยการฟันดาบท่ีมีการค านวณระยะและลง

โปรแกรมให้ท าการฟันดาบแข่งขันกับมนุษย์ท าให้เห็นถึงศักยภาพเทียบเท่ามนุษย์หรืออาจจะ 

เหนือกว่าซะด้วยซ้ า 

  จากเป้าหมายท่ีต่างกันด้วยการน าหุ่นยนต์เข้ามามีบทบาทในการสร้างสรรค์งานศิลปะ ท าให้

งานศิลปะนั้นเกิดความแปลกใหม่และมีความหลากหลายมากขึ้น โดยมีความคาดหวังจะให้ผู้ชม นั้นได้

เห็นถึงผลจากหุ่นยนต์ท่ีมีบทบาทใหม่ควบคู่กับมนุษย์ และจินตนาการ ความแปลกประหลาด และ

ความงาม ด้วยการรวมตัวของหุ่นยนต์และปฏิสัมพันธ์ของมนุษย์กับหุ่นยนต์ 
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1.1 ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 

 หุ่นยนต์หรือโรบอท (Robot) เป็นเครื่องจักรท่ีมนุษย์ออกแบบและสร้างขึ้นเพื่อให้ท าหน้าท่ี

ด้านต่างๆ แทนมนุษย์ตามการควบคุมโดยตรงจากผู้สร้างหรือผู้ใช้งาน ปัจจุบันหุ่นยนต์เริ่มเข้ามามี

บทบาทความส าคัญในด้านต่างๆท่ีเกี่ยวข้องและสัมพันธ์กับชีวิตของมนุษย์ ได้มีการน าหุ่นยนต์มาใช้

งานแทนมนุษย์ท้ังในการผลิตระดับอุตสาหกรรม การวิจัยทางด้านวิทยาศาสตร์ร่วมกับมนุษย์ และ

ด้านการแพทย์ ซึ่งมักต้องการการท างานท่ีมีความแม่นย าและมีความละเอียดสูงเกินความสามารถของ

มนุษย์ หรือเป็นงานท่ีอันตรายเกินไปท่ีมนุษย์จะเส่ียงชีวิต หุ่นยนต์ประเภทต่างๆ ท่ีมีการคิดค้นขึ้นแล้ว

ได้แก่ หุ่นยนต์ชนิดท่ีติดต้ังอยู่กับท่ี (Fixed Robot) มีลักษณะเป็นแขนกลท่ีสามารถขยับได้เฉพาะแต่

ละข้อต่อของหุ่นยนต์กับชนิดท่ีเคล่ือนท่ีได้ด้วยตัวเอง (Mobile Robot) เป็นหุ่นยนต์ท่ีสามารถ

เคล่ือนท่ีแบบสองขาและเลียนแบบการเคล่ือนไหวของมนุษย์ได้อย่างสมจริง  

 ท าให้เกิดค าถามขึ้นเกี่ยวกับหุ่นยนต์ท่ีท าหน้าท่ีต่าง ๆ ไม่ว่าจะเป็นในทางวิทยาศาสตร์หรือ

ศิลปะ ค าถามดังกล่าวเปิดประเด็นในการสร้างหุ่นยนต์ท่ีสร้างผลงานศิลปะได้ 

 ท้ังนี้ในส่วนของงานศิลปะหุ่นยนต์ (Robotic Art) ได้มีการสร้างสรรค์ขึ้นในแวดวงศิลปะใน

ต่างประเทศแล้วแต่ยังไม่แพร่หลายนักในประเทศไทย โครงการนี้จึงต้องการทดลองการสร้างหุ่นยนต์ท่ี

มีระบบกลไกเสมือนเป็นศิลปินท่ีสามารถสร้างผลงานศิลปะส่ือผสมได้ด้วยหุ่นยนต์ท่ีสร้างสุนทรีย์กับ

ส่ิงแวดล้อมด้วย เสียง แสง performance งานศิลปะติดต้ังในพื้นท่ี (Installation Art) ท่ีสามารถ

ส่ือสารและส่งข้อมูลถึงกันได้ 

 

1.2 ความมุ่งหมายและวัตถุประสงค์ของการศึกษา 

 1.2.1 จุดมุ่งหมาย 

เพื่อสร้างสรรค์หุ่นยนต์ 1 ชุด ท่ีท างานเป็นระบบ ซึ่งประกอบไปด้วยหุ่นยนต์ 6 ตัว 
เป็นหุ่นยนต์ท่ีสร้างจินตนาการในการเล่นดนตรีและรับข้อมูลทางกายภาพผ่านสภาพแวดล้อม 
ได้แก่ แสง เสียง ระยะสัมผัสทางเสียง และระยะสัมผัสแสง โดยหุ่นยนต์ 6 ตัวจะสามารถ
เคล่ือนท่ี และเล่นตนตรีต่างชนิดกันได้แก่ การดีดสายกีต้าร์ การตีนิ้งหน่อง การเคาะ การ
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เขย่า การกระแทกของผิวเหล็ก พร้อมกับรับรู้ปริมาณทางกายภาพจากสภาพแวดล้อมจริง
ด้วย 

 1.2.2 วัตถุประสงค์ 

- เพื่อศึกษาพัฒนาการ และการท างานของหุ่นยนต์ในรูปแบบทางเทคโนโลยีและ
ศิลปะ 

- เพื่อเป็นตัวแทนวิธีคิดของศิลปิน ท่ีแสดงถึงหุ่นยนต์ท่ีมิจินตนาการและความงาม
และก่อเกิดถึงจริยธรรมของการเปล่ียนแปลง 

 

1.3 แนวความคิด 

 ท าการสร้างสรรค์ผลงานท่ีมาจากขยะในระบบอุตสาหกรรมด้วยการใช้เทคโนโลยี
สร้างเป็นระบบการท างานร่วมกันของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และขยะรีไซเคิลเป็นหุ่นยนต์ท่ี
เสมือนจะสร้างอารมณ์ขันหรือการประชดประชัน หุ่นยนต์เหล่านี้เป็นตัวแทนในการท าหน้าท่ี
สร้างความสัมพันธ์ ระหว่าง ผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับหุ่นยนต์ และหุ่นยนต์กับ
สภาพแวดล้อม เพื่อสะท้อนถึงปัญหามลพิษจากอุตสาหกรรม จากวัสดุรีไซเคิล 

ท าให้ผู้วิจัยได้ท าการทดลองสร้างหุ่นยนต์ท่ีท าหน้าท่ีเล่นดนตรีเป็นตัวเรียกร้องให้คน
มาสนใจถึงปัญหาดังกล่าว โดยท่ีหุ่นยนต์จะใช้การเขียนโปรแกรมร่วมกับตัวกระตุ้นเซ็นเซอร์
และคอมพิวเตอร์เพื่อให้การสร้างสรรค์ทางกลและไฟฟ้า เพื่อสร้างการโต้ตอบท่ีสนุกสนาน
และหวังท่ีจะกระตุ้นความคิดต่อผู้ชม ผู้วิ จัยจึงได้ท าการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ ท่ีสร้าง
สุนทรียศาสตร์ท่ีประกอบด้วยวัสดุท่ีผสมกัน ระหว่างเทคโนโลยีกับส่ิงของเหลือใช้ท่ัวไปเช่น 
เศษไม้ ยางรถจักรยาน ช้ินส่วนจักรยานยนต์ และสามารถเก็บข้อมูล ในการสร้างหุ่นยนต์ของ
ผู้วิจัยนี้จะเป็นหุ่นยนต์ท่ีไม่มีรูปร่างเสมือนมนุษย์โดยตรงไม่มีใบหน้าหรือร่างกายท่ีเหมือน
มนุษย์แต่จะมีลักษณะอาการหรือการกระท าบางอย่างท่ีคล้ายคลึงกับมนุษย์ เช่น สามารถจับ
สัมผัสของแสงสว่างหรือมืด สัมผัสด้านการฟังเสียงวัดระดับของเสียงได้ การวัดระยะการ
เดินทาง การส่ือสารแบบไร้สายเพื่อส่งข้อมูลต่างๆไปประมวลผล เพื่อท่ีจะสามารถตัดสินใจใน
การกระท าได้ว่าจะเป็นการเดินการหยุดถอยหลังหรือหมุนตัวในพื้นท่ีท่ีจ ากัดเป็นหุ่นยนต์ท่ี
เคล่ือนไหวอัตโนมัติท่ีท าหน้าท่ีสร้างสุนทรียศาสตร์ในการเล่นดนตรี จากการดีด การเคาะ 
การถากหรือถูและด้วยรับรู้ทางสัมผัสของหุ่นยนต์กับผู้ชมและสภาพแวดล้อม โดยใช้หุ่นยนต์
ท้ัง 6 ตัว ท่ีวิ่งไปมาในพื้นท่ี ท่ีสามารถรับส่งข้อมูลถึงกันได้เพื่อสร้างการสนทนา และกิจกรรม
ทางศิลปะได้เป็นตัวกลางในการด าเนินกิจกรรมระหว่างผู้ชมและหุ่นยนต์ ด้วยการสร้างเสียงท่ี
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มีเมโลด้ีและจังหวะท่ีแตกต่างกันไปหรือจะเป็นหุ่นยนต์ท่ีผู้ชมสามารถควบคุมได้เองเพื่อสร้าง
เสียงหรือจังหวะตามความต้องการ 

 

1.4 ขอบเขตของการศึกษา  

 1.4.1 ด้านเนื้อหา 

- ศึกษาต้นก าเนิดของหุ่นยนต์ ประเภทของหุ่นยนต์ พัฒนาการหุ่นยนต์ การสร้าง
หุ่นยนต์ การเขียนโปรแกรมค าส่ัง 

- ศึกษาระบบนิเวศน ์ส่ิงแวดล้อม และทรัพยากรธรรมชาติ 
 1.4.2 ด้านสื่อศิลปะ 

-  การสร้างสรรค์หุ่นยนต์ 
 1.4.3 ด้านเทคนิค 

- พัฒนาหุ่นยนต์ด้วยเทคนิคผสมท่ีใช้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino เป็น
สมองกล และวงจรรวมส าหรับส่งข้อมูลแบบไร้สาย Xbee ท าหน้าท่ีเป็นส่วนส่ือสารโดยสร้าง 
โครงของหุ่นยนต์ด้วยไม้ 

 

1.5 ขั้นตอนของการศึกษา 

  1.5.1 ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับไมโครคอนโทรลเลอร ์Arduino จากเอกสาร ส่ือพิมพ์ ส่ือ
 อินเทอร์เน็ตท่ีเกี่ยวข้อง  
  1.5.2 ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีโดยการภาคสนามเข้าร่วม
 กิจกรรมงานแสดงหุ่นยนต์ 
  1.5.3 ด าเนินท าภาพร่าง (Sketch) 
  1.5.4 ขยายแบบร่างและออกแบบกลไก 
  1.5.5 รับฟังค าวิจารณ์จากอาจารย์ที่ปรึกษา 
  1.5.6 ปรับปรุงแก้ไขจากค าวิจารณ์ของอาจารย์ที่ปรึกษา 
  1.5.7 ติดต้ังและน าเสนอผลงาน 
 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%84%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%A5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwixqrDilbLVAhVMuo8KHQLiARcQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%84%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%A5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwixqrDilbLVAhVMuo8KHQLiARcQvwUIISgA
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1.6 เวลาที่ใช้ในการวิจัย 

 ผู้วิจัยได้ใช้เวลาในการศึกษาและสร้างสรรค์เป็นเวลา 5 ภาคการศึกษาต้ังแต่เดือนมกราคม 
2559 ถึงเดือนกรกฎาคม 2560 โดยท่ีเทอมท่ี 1 ได้ท าการน าเสนอหัวข้อวิทยานิพนธ์ศึกษาการสร้าง
หุ่นยนต์และทดลองหุ่นยนต์ต้นแบบพร้อมรับฟังค าวิจารณ์ท้ายเทอม ในเทอมท่ี 2 ผู้วิจัยได้ศึกษาการ
สร้างหุ่นยนต์และท าการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ตามหัวข้อท่ีได้น าเสนอไป ในเทอมสุดท้ายผู้วิจัยได้ศึกษา
การสร้างหุ่นยนต์และท าการปรับแก้ไขหุ่นยนต์และขอสอบวิทยานิพนธ์ 
 

1.7 วิธีการสร้างสรรค์ 

 1.7.1 สร้างสรรค์ผลงานศิลปะทดลองและแก้ไข 

  1. สร้างโครงสร้างหุ่นยนต์ 

  2. ติดต้ัง Hardware 

  3. ติดต้ัง software ด้วยการเขียนโปรแกรม Arduino 

 

1.8 สถานที่ 

 1. คณะวิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาลัยศิลปากร 
 2. สถาบันเติมฝันโรบอท    
 3. ร้าน PINN Creative Space 
 4. อิมแพค อารีน่า เมืองทองธานี 
 5. ศูนย์การประชุมแห่งชาติสิริกิต์ิ 

 6. ส านักงานนวัตกรรมแห่งชาติ 

 7. หอศิลป์ตาดู นิทรรศการ LAB/ART 

 

1.9 อุปกรณ์ที่ใช้ในการค้นคว้า 

 1.9.1 การศึกษาหาข้อมูล 

  - คอมพิวเตอร์ 

https://www.facebook.com/PINNCreativeSpace/?fref=mentions
https://www.google.co.th/url?sa=t&rct=j&q=&esrc=s&source=web&cd=1&ved=0ahUKEwib_9W50pnVAhVHT7wKHdWqBe0QFggnMAA&url=http%3A%2F%2Fwww.qsncc.com%2F&usg=AFQjCNF_tzi2RCZw68_2X64PMI3Ouo7q5A
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&q=%E0%B8%AB%E0%B8%AD%E0%B8%A8%E0%B8%B4%E0%B8%A5%E0%B8%9B%E0%B9%8C%E0%B8%95%E0%B8%B2%E0%B8%94%E0%B8%B9&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwiZhNqDt7vVAhXJLo8KHUW2DBoQvwUIISgA
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  - ส่ือทางอินเทอร์เน็ต (Internet) 

  - กล้องถ่ายรูป กล้องถ่ายวีดีโอ ขาต้ังกล้อง 

 1.9.2 การสร้างสรรค์ 
- วัสดุในการท างานศิลปะได้แก่ ไม้สน ไม้ไผ่ หนังสัตว์ แบริ่ง (Bearing) วงจร

อิเล็กทรอนิกส์บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino และวัสดุท่ีสร้างกลไกหุ่นยนต์  ได้แก่ 
สายไฟ ท่อหด ชุดเฟือง มอเตอร์ พลาสติก 

- อุปกรณ์ ในห้องปฏิบัติงานศิลปะ ได้แก่ แท่นเจาะสว่าน สว่านมือ เล่ือยเครื่องเจียร 

1.10 ค่าใช้จ่ายในการท าวิจัย  (โดยประมาณ) 

 200,000 บาท (สองแสนบาทถ้วน) 
 

1.11 การน าเสนอผลงาน 

 -  เอกสารประกอบศิลปนิพนธ์จ านวน  2  เล่ม 
 -  ผลงานศิลปะ 1 ชุด 
 -  นิทรรศการศิลปะ 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%84%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%A5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwixqrDilbLVAhVMuo8KHQLiARcQvwUIISgA
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บทท่ี 2 

ข้อมูลท่ีเกี่ยวข้องกับการสร้างสรรค์ 

 ข้อมูลจากแหล่งต่างๆ เพื่อสนับสนุนรูปแบบ เทคนิค และเนื้อหาความคิดในงานศิลปะท่ี

จ าเป็น ประกอบด้วย 7 เรื่องหลัก ดังนี้  

2.1 หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ 

2.2 หุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์ 

2.3 หุ่นยนต์ทางด้านศิลปะ  

2.5 Arduino   

2.6 ศิลปินที่เกี่ยวข้อง 

 2.6.1 Arthur Ganson 

 2.6.2 Zimoun 

 

2.1 หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ 

 จากปัญหาการขาดแคลนแรงงานคนท่ีมีทักษะเฉพาะทางวิทยาศาสตร์ ความสามารถเชิง

คณิตศาสตร์ ระบบการวัด และทักษะการใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์พื้นฐาน รวมท้ังความละเอียด

รอบคอบ ท าใหร้ะบบอัตโนมัติท่ีมีศักยภาพดังกล่าวสามารถเข้ามาแทนคนได้อย่างมีประสิทธิภาพ ด้วย

เทคโนโลยีการจับสัญญาณหรือเซ็นเซอร์ และเทคโนโลยีระบบอัตโนมัติท่ีสามารถผลิตช้ินงานท่ีมีขนาด

เล็กเป็นจ านวนมากได้อย่างต่อเนื่อง ท้ังยังมีความละเอียดและความแม่นย าสูงท าให้มีความคล่องตัวใน

การผลิตมากขึ้น การใช้หุ่นยนต์ท่ีก าหนดค่า (Customize) ได้ท าให้เครื่องจักรสามารถปรับเปล่ียน

คุณลักษณะของสินค้าตามต้องการได้ โดยไม่ต้องสร้างเครื่องมือใหม่ส่งผลใหโ้รงงานสามารถผลิตสินค้า

ได้หลากหลายชนิดด้วยอุปกรณ์การผลิตชุดเดียวกัน นอกจากนี้ระบบดิจิทัลท าให้สามารถสร้าง

แบบจ าลองของระบบการผลิตแบบเสมือนจริงท่ีสามารถช่วยลดระยะเวลาในการออกแบบผลิตภัณฑ์

ท าให้เพิ่มความเร็วในการผลิตมากขึ้นและยังช่วยลดอัตราความผิดพลาดได้อย่างมีประสิทธิภาพอัน
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เป็นผลให้มีการพัฒนาหุ่นยนต์ปัญญาประดิษฐ์อย่างต่อเนื่องและมากมายเพื่อตอบสนองความต้องการ

ของผู้บริโภค ในปัจจุบันมีหุ่นยนต์อเนกประสงค์ท่ีเป็นระบบอัตโนมัติท่ีเข้ามาท าหน้าท่ีแทนพวกเราใน

กิจวัตรประจ าวันหลากหลายแบบด้วยกัน อาทิเช่น หุ่นยนต์ดูดฝุ่น หุ่นยนต์ท าความสะอาดกระจก ท่ี

สามารถท างานได้อย่างง่ายดาย และในอนาคตก็จะมี  หุ่นยนต์ท่ีจะท างานบ้านอื่น ๆ ตามมาอีก

มากมาย 

 หุ่นยนต์ท่ีเป็นส่ิงประดิษฐ์ทางวิทยาศาสตร์ถูกน ามาใช้ประโยชน์ได้อย่างหลากหลายไม่ว่าจะ

เป็นทางด้านศาสตร์และศิลปะ ด้วยความคลุมเครือนี้จึงเกิดการต้ังค าถามว่า หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือ

ศิลปะ หุ่นยนต์หลากหลายชนิดไม่ว่าจะเป็นทางด้านศาสตร์และทางศิลปะนั้นแตกต่างกันเช่นไร ด้วย

การท างานท่ีเหมือนกันแต่มีเป้าหมายในการกระท าท่ีส่ือความหมายท่ีต่างกัน 

ศาสตร์ ศิลปะ 
 

 
หุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรม 

 

 
หุ่นยนต์วาดรูป 

 

 
หุ่นยนต์ส ารวจ  

 

 
หุ่นยนต์วาดรูป Dragan Ilic  

https://sploid.gizmodo.com/if-this-robot-spinning-a-serbian-man-isnt-art-i-dont-k-1785874883
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หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 

 

 
หุ่นยนต์ท าอาหาร 

ตารางเปรียบเทียบหุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์และศิลปะ 

ดังตัวอย่าง 

 ในโรงงานแห่งอนาคต หุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรมจะมีบทบาทและท างานร่วมกับมนุษย์ได้เป็น

อย่างดี เป็นหุ่นยนต์ท่ีท างานควบคู่กับมนุษย์ โดยท่ีหุ่นยนต์จะช่วยเหลือมนุษย์ท างานท่ีเกิน

ความสามารถของมนุษย์ท่ีจะท าได้ เช่นงานประกอบท่ีเล็กและมีความละเอียดจนมนุษย์อาจจะท าให้

เกิดข้อผิดพลาดได้ง่าย แม้แต่ในงานท่ีเกี่ยวกับการแพทย์ หุ่นยนต์ทางการแพทย์ก็สามารถเป็นผู้ช่วย

ศัลยแพทย์ท่ีก าลังผ่าตัดได้เป็นอย่างดี เช่น มันสามารถหยิบจับและส่งเครื่องมือผ่าตัดให้แก่ศัลยแพทย์

ได้อย่างถูกต้องและแม่นย า หุ่นยนต์ท าอาหารก็เช่นกัน 

 หุ่นยนต์วาดรูปท่ีมีลักษณะการใช้งานท่ีเป็นแขนกลเหมือนกันแต่มีเป้าหมายท่ีต่างกันด้วย

หุ่นยนต์ท่ีท าหน้าท่ีในการผลิตทางอุตสาหกรรมในจ านวนมากด้วยเพื่อความรวดเร็วและแม่นย าส่วน

อีกตัวหนึ่งท าการวาดรูปด้วยแขนกลเหมือนกันด้วยการเลียนแบบตัวศิลปิน หรือท างานควบคู่ กับ

ศิลปินเป็นส่ิงท่ีช่วยอธิบายความคิดหรือส่ิงท่ีศิลปินก าลังจะน าเสนอ ไม่ว่าจะเป็นเรื่องราว ท่ีสะท้อนถึง

สถานะของศิลปะในปัจจุบัน การปฏิสัมพันธ์ที่มีพื้นฐานอยู่บนความต้องการท่ีจะก้าวข้าม ข้อจ ากัดของ

ร่างกายมนุษย์ หรือความสามารถท่ีเกินขอบเขตของมนุษย์  

 Dragan Ilic  เป็นศิลปะท่ีถูกสร้างขึ้นด้วยแขนหุ่นยนต์ขนาดใหญ่เช่นเดียวกับหุ่นยนต์ ตาม

โรงงานท่ัวไป แต่หุ่นยนต์ตัวนี้ท าหน้าท่ีน าพาศิลปินขีดเขียนลงบนผ้าใบเสมือนเป็นพู่กัน โดยท่ี ศิลปิน

เป็นคนแบกแท่งสีขนาดใหญ่ท่ีเช่ือมต่อกันด้วยสีต่างๆ ในขณะท่ีหุ่นยนต์ได้เคล่ือนท่ีไปมา ท าให้เห็นถึง

https://sploid.gizmodo.com/if-this-robot-spinning-a-serbian-man-isnt-art-i-dont-k-1785874883
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ความร่วมมือระหว่างมนุษย์และเครื่องจักร อันแสดงถึงว่ามนุษย์ก าลังพึ่งพาเครื่องจักรมากยิ่งขึ้นและ

ศิลปะก็ไม่ใช่ส่ิงท่ีสร้างสรรค์โดยมนุษย์เพียงอย่างเดียว 

 

2.2 หุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์ 

ค าว่าโรบอทถูกใช้ครั้งแรกในศตวรรษท่ี 20 ในนวนิยายเรื่อง R.U.R (Rossum’s Universal 

Robots) เขียนโดย คาเรล คาเปค (Karel Capek) เป็นเรื่องราวของสังคมท่ีต้องพึ่งพาแรงงานจักรกล 

มาจนถึงปัจจุบันได้มีการพัฒนาหุ่นยนต์เพื่อใช้ทดแทนการท างานของมนุษย์ในหลากหลายหน้าท่ี ไม่

ว่าจะเป็นงานท่ีต้องการความรวดเร็วสูง หรือจะเป็นงานท่ีต้องการความละเอียดอ่อนมากเกินกว่าท่ี

มนุษย์จะสามารถท าได้ อีกท้ังยังท างานได้อย่างต่อเนื่องโดยไม่ต้องหยุดพัก ในโรงงานอุตสาหกรรม 

งานท่ีอยู่ในสภาพแวดล้อมท่ีมีความเส่ียงต่ออันตรายสูง เช่น การเก็บกู้ระเบิด งานส ารวจท่ีมนุษย์ไม่

สามารถเดินทางไปได้ท้ังในอวกาศและใต้ทะเลลึก หรือจะเป็นการแข่งขันเพื่อความบันเทิงก็มี แต่ก็ใช่

ว่าหุ่นยนต์จะท าได้ทุกอย่าง เช่น ในเรื่องของความรู้สึก 

องค์ประกอบของหุ่นยนต์ 

 กว่าจะมาเป็นหุ่นยนต์ตัวหนึ่งได้ก็ต้องใช้ความรู้ท่ีหลากหลายผ่านการผสมผสานของแต่ละ

สาขาเข้าด้วยกันและต้องมีการออกแบบตามความต้องการของแต่ละองค์กร 

 ระบบจักรกลท่ีประกอบไปด้วยกลไกต่างๆ ท่ีท าให้หุ่นยนต์สามารถขยับได้ในหลายๆ อิริยาบถ 

ท่ีมีความคล้ายคลึงกับของมนุษย์หรือสัตว์ ไม่ว่าจะเป็นมือ แขน ท่ีใช้ในการหยิบจับ หรือขา ท่ีใช้ใน

การเคล่ือนท่ี ด้วยกลไกการเคล่ือนไม้จาก เฟือง (Gear) ลูกรอกและสายพาน (Pulley) ลูกสูบ (Slide 

or Actuator) มอเตอร์ (Motor) ท่ีเป็นระบบท่ีต้องใช้หลักการทางฟิสิกส์ เช่น หลักกลศาสตร์ แรง 

เวกเตอร์ โมเมนตัม วัสดุศาสตร์ เป็นต้น 

 วงจรไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ ท่ีประกอบด้วยระบบแอนะล็อก และระบบดิจิทัล เพื่อใช้ใน

การควบคุมเซ็นเซอร์ในแบบต่างๆ เช่น อินฟราเรด อัลตราโซนิค LDR ไว้ในการตรวจจับเพื่อให้ได้ค่า

ออกมาในแบบต่างๆ ส่ิงแวดล้อมท่ีอยู่รอบตัวหุ่น เปรียบเสมือนประสาทสัมผัสท่ีใช้ในการรับรู้ อุปกรณ์

คล่ืนเสียง ชุดโปรแกรมค าส่ัง เป็นการเขียนค าส่ังเพื่อควบคุมหุ่นยนต์ในการใช้ท างานตามต้องการ 
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เฉพาะด้าน โปรแกรมท่ีใช้มีท้ังการใช้ภาษาระดับต่ า เช่น แอชเซมบลี หรือพีเบสิค ระดับกลางและ

ระดับสูง เช่น ภาษาซี  

ประเภทของหุ่นยนต์ในโลกปัจจุบัน 

 สามารถแบ่งออกได้อย่างกว้างๆ เป็น 2 ประเภท ได้แก่ หุ่นยนต์ท่ีถูกติดต้ังอยู่กับท่ี (Fixed 

Robot) เป็นแขนกล มักจะถูกใช้ในโรงานอุตสาหกรรมต่างๆ และหุ่นยนต์แบบเคล่ือนท่ี (Mobile 

Robot) ท่ีใช้ในการท าภารกิจต่างๆ หรืออาจแบ่งเป็นหุ่นยนต์อัตโนมัติท่ีท างานด้วยตัวเอง กับ 

กึ่งอัตโนมัติท่ีต้องใช้มนุษย์ควบคุม 

ตัวอย่าง Fixed Robot 

Farmbot 

 

ภาพที่ 1 Farmbot 
ท่ีมา https://farmbot.io/ 

แนวคิดของ Farmbot เพื่อให้ 

 เพื่อตอบสนองกับผู้บริโภคท่ีต้องการแหล่งอาหารที่ยั่งยืนและในท้องถิ่นกับการท าสวนท่ีบ้าน

ของตนเองโดยการผลิตอาหารจากหุ่นยนต์ขนาดเล็กท่ีท าสวนในบ้าน FarmBot เป็นฟาร์มท่ีแม่นย า 

เป็นอนาคตของการเกษตรความยั่งยืนและอุตสาหกรรมอาหาร และยังสามารถลดการใช้แรงงานรถ
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แทรกเตอร์และใช้สารเคมีก าจัดวัชพืชเกินความจ าเป็น FarmBot  สามารถควบคุมผ่านแอพพลิเคช่ัน

ของ FarmBot ท่ีสามารถแจกจ่ายน้ าปุ๋ย  การวางระยะห่างระหว่างเมล็ดพันธุ์และปัจจัยด้าน

ส่ิงแวดล้อมรวมทั้งสภาพดินและสภาพอากาศโดยอาศัยการอ่านค่าเซนเซอร์ต าแหน่งตามวันเวลาของ

ปี 

Pizza Roboto 

 

ภาพที่ 2 Pizza Roboto 
ท่ีมา http://www.downvids.net/domo-arigato-pizza-roboto-841213.html 

 ในอุตสาหกรรมพิซซ่าก็ยังมีหุ่นยนต์ท าพิซซ่า ด้วยเริ่มจากการส่ังพิซซ่าผ่านแอพพลิเคช่ัน

ต่อจากนั้นค าส่ังถูกส่งไปในรายการเพื่อให้หุ่นยนต์ได้ท าตามออเดอร์ ด้วยกระบวนการท าพิซซ่า

หุ่นยนต์สามารถแจกจ่ายซอสได้อย่างเท่าเทียมกันมากกว่ามนุษย์ แล้วจึงย้ายไปเพื่อให้คนได้แต่งด้วย

วัตถุดิบต่างๆเช่น ชีส ผัก ไส้กรอก ไก่ บาร์บีคิว แฮมและสับปะรด จากนั้นพิซซ่าจะถูกส่งไปตาม

สายพานเพื่อน าไปอบ โดยใช้หุ่นยนต์เป็นตัวควบคุม หลังจากพิซซ่าออกมาจากเตาอบจะมีกล่องบรรจุ

กล่องพิซซ่าพิเศษท่ีช่วยลดผลกระทบของไอน้ าบน กล่องท่ีท าจากอ้อย ส่วนบนของกล่องสามารถดูด

ซับความช้ืน 
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Robot firefighter 

 

ภาพที่ 3 Robot firefighter 
ท่ีมา http://substance-en.etsmtl.ca/first-outing-saffir-firefighting-robot-us-navy/ 

 เป็นหุ่นยนต์ดับเพลิงตัวแรกท่ีสร้างขึ้นในปี พ.ศ. 2554 หุ่นยนต์เหล่านี้จะถูกน าไปใช้ในการ

ต่อสู้กับไฟในสถานการณ์เพลิงไหม้ท่ีรุนแรง ด้วยเทคโนโลยีนี้ควรจะลดการสัมผัสของนักดับเพลิงของ

มนุษย์กับการเกิดเพลิงไหม้ท่ีรุนแรงซึ่งท่ีมีความซับซ้อนมากขึ้น เช่น การระเบิดของน้ ามันเช้ือเพลิง

การรั่วไหลของสารเคมีและการล่มสลายของนิวเคลียร์  

FORTIS Tool Arm  
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ภาพที่ 4 FORTIS Tool Arm 
ท่ีมา   http://www.dailymail.co.uk/sciencetech/article-4444224/The-Iron-Man-arm-

workers-superhuman-strength.html 

 แนวคิดของเครื่องมือ FORTIS Tool Arm  เกิดขึ้นจากเทคโนโลยีท่ีพัฒนาขึ้นเพื่อช่วยให้

ทหารสามารถบรรทุกของหนักได้ในระยะทางไกล เมื่อคนงานต้องใช้เครื่องมือท่ีต้องใช้แรงในการยก

กับพื้นสูง เครื่องมือช่วยให้น้ าหนักผ่านโครงสร้างเหล่านี้และให้ผลประโยชน์ในด้านความปลอดภัยเมื่อ

ท างานเหนือศีรษะ FORTIS Tool Arm  สามารถรองรับน้ าหนักได้ถึง 50 ปอนด์เพื่อลดความเมื่อยล้า

ส าหรับผู้ท่ีท างานกับเครื่องจักรกลหนัก สามารถให้ความแข็งแรงของมนุษย์เหนือคนงานในโรงงาน  

และลดการบาดเจ็บของกระดูกและกล้ามเนื้อลดลง ด้วยการการถ่ายน้ าหนักจากร่างกายผ่านชุดข้อต่อ

ท่ีสะโพกหัวเข่าและข้อเท้า 

 

2.3 หุ่นยนต์ทางด้านศิลปะ  

 ศิลปะหุ่นยนต์เป็นศิลปะท่ีใช้หุ่นยนต์หรือเครื่องจักรและเทคโนโลยีอัตโนมัติควบคู่กับ
เทคโนโลยีคอมพิวเตอร์และเซ็นเซอร์ เป็นศิลปะท่ีใช้องค์ประกอบทางกล เช่น มอเตอร์เครื่องและ
ระบบขับเคล่ือนด้วยไฟฟ้า แต่ไม่จ าเป็นต้องมีโปรแกรมคอมพิวเตอร์  ด้วยการเพิ่มขึ้นของส่ือ
อิเล็กทรอนิกส์และเทคโนโลยีในด้านศิลปะหุ่นยนต์กลายเป็นส่ือกลางในการทดลอง  ศิลปะหุ่นยนต์
สามารถโยงย้อนกลับไปในประวัติศาสตร์กับงานประติมากรรมท่ีมีการเคล่ือนไหวตัวแรกในขณะท่ีการ
ก าเนิดของศิลปะหุ่นยนต์ร่วมสมัยสามารถบ่งช้ีได้ถึงทศวรรษที่ 1960 
 ยุคนี้คงเป็นยุคท่ีหุ่นยนต์เริ่มเข้ามามีส่วนร่วมในชีวิตมนุษย์ ท้ังการอ านวยความสะดวก การ

ลดภาระ การเพิ่มความปลอดภัยรวมไปถึง เป็น ผู้ถ่ายทอดผลงานทางศิลปะ ท้ัง จิตรกรรม 

ประติมากรรม ตลอดจนถึงการเต้นร าร่วมกับมนุษย์งานศิลปะจะมีความแปลกใหม่หรือแตกต่างไปจาก

เดิมมากน้อยเพียงใดเมื่อหุ่นยนต์เข้ามามีส่วนร่วม ในการสร้างสรรค์งานศิลปะ ดังต่อไปนี้ 
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Robot Art 

 

ภาพที่ 5 machines that paint portraits 
ท่ีมา http://arterynyc.com/2017/02/02/robot-art-machines-that-paint-portraits/ 

 ศิลปินได้สร้างประสบการณ์การวาดภาพรูปแบบใหม่ด้วย  Robot Art หุ่นยนต์วาด

ภาพ portrait โดย Robot Art เกิดจากความคิดของ Patrick Tresset ศิลปินชาวฝรั่งเศสท่ีเขียน

โปรแกรมให้หุ่นยนต์สามารถวาดภาพได้ โดยท่ีตัวหุ่นยนต์ Robot Art นั้นมีการติดต้ังกล้องซึ่ง

เปรียบเสมือนตาของหุ่นยนต์ท่ีจะสเก็ตช์ภาพวาดเหมือนจริงผ่านแขนหุ่นยนต์ท่ีเป็นส่วนประกอบหนึ่ง

ของ Robot Art ซึ่งทุกองค์ประกอบของหุ่นยนต์ถูกควบคุมผ่าน Laptop ด้วยเวลาสเก็ตช์ภาพนานสุด 

เพียง 30 นาทีเท่านั้น 

KUKA 

 

ภาพที่ 6 the power of automation 
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ท่ีมา https://www.sansiri.com/blog/2017/02/14/proptech/robot-and-art/ 

 เป็นการน าหุ่นยนต์อย่าง KUKA มาเต้นร าร่วมกับคนด้วยความไม่พร้อมทางด้านร่างกาย เป็น 

KUKA หุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรมน ามาปรับแต่งตามการใช้งานหรือมีการออกแบบระบบหุ่นยนต์ตาม

ความต้องการด้วยนวัตกรรมเทคโนโลยีและวิศวกรรมท่ีมีความเช่ียวชาญสูง 

 

2.5 Arduino1    

 Arduino เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์โดยใช้ AVR ขนาดเล็กเป็นตัวประมวลผลและ

ส่ังงานซึ่งสามารถน ามาประยุกต์ใช้ในการสร้างสรรค์ผลงานศิลปะได้อย่างหลากหลาย สามารถส่ังงาน

ได้ด้วยการควบคุม อินพุต / เอาต์พุต ท้ังยังสามารเลือกใช้ได้ท้ังระบบ ดิจิทัล / แอนะล็อก ไม่ว่าจะ

เป็น การส่ังงานควบคุมสวิตช์ หรือการตรวจจับจากเซ็นเซอร์ (SenSor) รวมไปถึงค าส่ังเอาต์พุตท่ี

ท างานกับมอเตอร์ รีเลย์ LED และด้วยระบบฮาร์ดแวร์ท่ีมีให้เลือกใช้มากมาย ท าให้สามารถเลือกใช้

ตามความเหมาะสมของแต่ละประเภทของการใช้งาน ส่วนซอฟต์แวร์เป็นโปรแกรมควบคุมการส่ังงาน

ตามความต้องการ ไม่ว่าจะเป็น ควบคุมการส่ังงานให้ไฟ LED ติด ดับ หรือจะเป็นการส่ังงานให้ไฟติด 

หรือ มอเตอร์ท างาน จากการรับค่าของสัญญาณ ระบบตรวจจับ หรือสวิตช์ และด้วยความง่ายของ

บอร์ด Arduino ในการต่ออุปกรณ์เสริมต่างๆ คือผู้ใช้งานสามารถต่อวงจรอิเล็กทรอนิคส์จากภายนอก

แล้วเ ช่ือมต่อเข้ามาท่ีขา  I/O ของบอร์ด หรือเพื่อความสะดวกสามารถเลือกต่อกับบอร์ด

เสริม (Arduino Shield) ประเภทต่างๆเช่น Arduino XBee Shield, Arduino Music Shield 

, Arduino Relay Shield, Arduino Wireless Shield, Arduino GPRS Shield เป็นต้น มาเสียบกับ

บอร์ดบนบอร์ด Arduino แล้วเขียนโปรแกรมพัฒนาต่อได้เลย ถึงปัจจุบัน Arduino มีบอร์ดหลาย

แบบให้เลือกใช้งานตามความเหมาะสมมากกว่า 20 รุ่น แต่ละรุ่นก็มีขนาด ความจุ ความเร็ว จ านวน

ขาพอร์ตอินพุต เอาท์พุต แตกต่างกันออกไป ดังตัวอย่าง 

                                                             
1

 เอกชยั, ม. (2552). เรียนรู้เข้าใจใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกลู AVR ด้วย Arduino. 

  

http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/unofficial-shields.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/xbee-shield-v2-0-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/music-shield-v2-0-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/relay-shield-v2-0-detail.html
http://thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/official-shields-made-in-italy/wireless-sd-shield-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/unofficial-shields/gprs-shield-v2-0-detail.html
http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
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ภาพที่ 7 Arduino UNO R3 
ท่ีมา http://www.hobbytronics.co.uk/arduino-uno-r3 

 Arduino Uno R3 เป็นบอร์ด Arduino ท่ีได้รับความนิยมมากท่ีสุด เนื่องจากราคาไม่แพง 

ส่วนใหญ่โปรเจคและ Library ต่างๆ ท่ีพัฒนาขึ้นมา Support จะอ้างอิงกับบอร์ดนี้เป็นหลัก เนื่องจาก

เป็นขนาดท่ีเหมาะส าหรับการเริ่มต้นเรียนรู้ Arduino และมี Shields ให้เลือกใช้งานได้มากกว่าบอร์ด 

Arduino รุ่นอื่นๆท่ีออกแบบมาเฉพาะมากกว่า โดยบอร์ด Arduino Uno ได้มีการพัฒนาเรื่อยมา 

ต้ังแต่ R2 R3 และรุ่นย่อยท่ีเปล่ียนชิปไอซีเป็นแบบ SMD  และข้อดีอีกอย่างคือ กรณีท่ี MCU เสีย 

ผู้ใช้งานสามารถซื้อมาเปล่ียนเองได้ง่าย 

จุดเด่นท่ีท าให้บอร์ด Arduino เป็นท่ีนิยม 
 - ง่ายต่อการพัฒนา มีรูปแบบค าส่ังพื้นฐาน ไม่ซับซ้อนเหมาะส าหรับผู้เริ่มต้น 
 - มี Arduino Community กลุ่มคนท่ีร่วมกันพัฒนาท่ีแข็งแรง  
 - Open Hardware ท าให้ผู้ใช้สามารถน าบอร์ดไปต่อยอดใช้งานได้หลายด้าน 
 - ราคาไม่แพง 
 - Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบน OS ใดก็ได้ 
 - ซอฟแวร์ หรือ Arduino IDE ท่ีใช้ในการพัฒนายังแจกให้ฟรี  ดาวน์โหลดกันได้อย่างถูก

กฎหมาย 

 

 

http://www.myarduino.net/product/2/arduino-uno-r3-%E0%B9%81%E0%B8%96%E0%B8%A1%E0%B8%9F%E0%B8%A3%E0%B8%B5-%E0%B8%AA%E0%B8%B2%E0%B8%A2usb
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รูปแบบการเขียนโปรแกรมบน Arduino 

 

ภาพที่ 8 โปรแกรมบน Arduino 
ท่ีมา http://www.thaieasyelec.com/ 

1. เขียนโปรแกรมบนคอมพิวเตอร์ ผ่านทางโปรแกรม ArduinoIDE ซึ่งสามารถดาวน์โหลดได้

จาก Arduino.cc/en/main/software 

2. หลังจากท่ีเขียนโค้ดโปรแกรมเรียบร้อยแล้ว ให้ผู้ใช้งานเลือกรุ่นบอร์ด Arduino ท่ีใช้และ

หมายเลข Com port  

3. กดปุ่ม Verify เพื่อตรวจสอบความถูกต้องและ Compile โค้ดโปรแกรม จากนั้นกด

ปุ่ม Upload โค้ด โปรแกรมไปยังบอร์ด Arduino ผ่านทางสาย USB เมื่ออับโหลดเรียบร้อยแล้ว จะ

แสดงข้อความแถบข้างล่าง “Done uploading” และบอร์ดจะเริ่มท างานตามท่ีเขียนโปรแกรมไว้ได้

ทันที2 

 

                                                             
2

 thaieasyelec. "บทความ Arduino คืออะไร? ตอนที่1 แนะน าเพื่อนใหมท่ี่ชื่อ Arduino." from 

http://www.thaieasyelec.com/. 
  

http://www.arduino.cc/en/main/software
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2.6 ศิลปินที่เก่ียวข้อง 

 2.6.1 Arthur  Ganson 

 ออร์เทอร์ แกรนสัน (Arthur  Ganson) เริ่มสร้างผลงานประติมากรรม ในปี 1977  และจบ

การศึกษาวิศวกรรมเครื่องกล ในปี 1978 จากผลงานประติมากรรม  มีการใช้วัสดุท่ีดูผิดปกติจากเดิม 

มันสามารถสร้างพฤติกรรมท่ีไม่คาดคิดได้อย่างง่ายดาย  ด้วยการเคล่ือนท่ีช้าๆ และไม่สม่ าเสมอ  

ส่วนมากมาจากแนวคิดท่ีมีความเป็นส่วนตัวและเกิดจากความรู้สึกของศิลปินเอง ด้วยการมองดูมา

จากธรรมชาติและวัตถุด้วยความคิดท่ีน่าสนุกรวมกับเรื่องราวและช่วงเวลาอันแสนประทับใจของชีวิต   

 

ภาพที่ 9 Cory’s Yellow Chair 
ท่ีมา https://www.bostonglobe.com/lifestyle/style/2016/12/07/the-sculpture-goes-

round-and-round/apWskXW8kE9CJ9cbiPxx6O/story.html 

 ในงาน Cory’s Yellow Chair Kinetic Sculpture 1997 แสดงให้เห็นถึงช่วงเวลาอันส้ัน

ด้วยรูปแบบของเก้าอี้ในวัยเด็กของลูกชาย ท าด้วยโลหะท่ีเช่ือมต่อกันด้วยเฟืองและโซ่ ต่อยาวออกไป

เป็นเสมือนแขนท่ีมีกลไกให้หมุน ส่วนปลายแขนของแต่ละข้าง โดยหมุนมาชนพร้อมกันและเกิดเป็น

ภาพของเก้าอี้สีเหลืองอันสดใส ศิลปินได้นึกย้อนไปถึงตอนท่ีเห็นเก้าอี้ของลูกชายและศิลปินยังได้เห็น

ว่ามันแยกช้ินส่วนกระจัดกระจายไปคนละทิศทางจึงเป็นท่ีมาในงานช้ินนี้ ศิลปินจึงน ามโนภาพในตอน

แรกที่เกิดในความคิดท่ีว่าการแยกชิ้นส่วนท่ีกระจุยกระจายไปด้วยความเร็ว และวิธีการท่ีท าให้ช้ินส่วน

ต่างๆ เคล่ือนท่ีออกห่างกันไปไกลแล้วจึงให้กลับมาสู่ท่ีเดิม เสมือนถูกดูดเข้าไปหากันด้วยเวลาช่ัวครู่

https://www.bostonglobe.com/lifestyle/style/2016/12/07/the-sculpture-goes-round-and-round/apWskXW8kE9CJ9cbiPxx6O/story.html
https://www.bostonglobe.com/lifestyle/style/2016/12/07/the-sculpture-goes-round-and-round/apWskXW8kE9CJ9cbiPxx6O/story.html
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พอท่ีจะท าให้เราได้รับรู้ถึงการมีอยู่ของเก้าอี้ตัวนั้นเป็นเสมือนความรู้สึกของช่วงเวลาช่ัวอึดใจเดียวซึ่ง

เป็นช่วงเวลาอันส้ันท่ีได้เห็นเก้าอี้ตัวนั้นพร้อมกับแยกออกในเวลาต่อมาเพื่อเน้นย้ าถึงช่วงเวลาของ

ปัจจุบัน   

 

ภาพที่ 10 Machine with Chair 
ท่ีมา http://arthurganson.com/project/machine-with-chair/\ 

 ศิลปินต้องการท่ีจะเล่าถึงมโนภาพท่ีต้องการจะสร้างโรงละครยามค่ าท่ีมีระบบเป็นเครื่องกล 

ต้องการให้คนดูท่ีอยู่หลังม่านได้เห็นและรู้สึกถึงความเพลิดเพลินกับกลไกท่ีศิลปินได้สร้างด้วย

จินตนาการ การเต้นร าธรรมดาๆท่ีมีกลไกเช่ือมกับเก้าอี้หมุนวนไปเป็นจังหวะและปล่อยให้ผู้ชมได้รับ

สารบางอย่างจากช้ินงาน 

 โดยวิธีการส่ือออกมาด้วยวัสดุท่ีเรียบง่ายด้วยระบบกลไกท่ีมีการขยับในหลายๆอิริยาบถ ท า

ให้ข้าพเจ้าได้น าวิธีดังกล่าวมาวิเคราะห์และท าการทดลองด้วยการใช้วัสดุและออฟเจ็คต่างๆเพื่อห า

ความเป็นไปได้ในงานสร้างสรรค์ของข้าพเจ้ามาประกอบกัน การค านวณหาจังหวะ ระยะ การ

เคล่ือนท่ีของกลไกด้วยเฟืองและมอเตอร์ไฟฟ้า 

 2.6.2 Zimoun 

 ไซมอล (Zimoun) เป็นศิลปินชาวสวิส ไซมอลมีความสนใจในเสียง เครื่องดนตรี ศิลปินมีการ

เลือกใช้วัตถุดิบท่ีมาจากขบวนการทางอุตสาหกรรมต่างๆ ไม่ว่าจะเป็น กล่องลังกระดาษแข็ง 

http://arthurganson.com/project/machine-with-chair/
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เฟอร์นิเจอร์เก่า ถุงกระดาษ พลาสติก และด้วยระบบกลไกแบบง่ายๆ ท่ีขับเคล่ือนด้วยมอเตอร์ DC 

สายไฟ ไมโครโฟน ล าโพง ศิลปินมักจะสร้างความหลากหลายท่ีคล้ายคลึงกันด้วยการกระทบของวัสดุ

อุตสาหกรรมและวัสดุธรรมชาติ ด้วยการมองเห็นถึงความวุ่นวายท่ีเกิดขึ้นในสังคมสมัยใหม่ จึงสร้าง

ผลงาน โดยใช้องค์ประกอบเชิงพื้นท่ีเข้าไปแทรกแซงสถาปัตยกรรม และด้วยการแสดงท่ีออกมาด้วย

ความเรียบง่ายท่ีมีความเป็นระเบียบ แสดงถึงสภาวะตึงเครียด ความสับสนวุ่นวาย 

   

ภาพที่ 11 ‚329‘ is a big-scale sound sculpture 
ท่ีมา  https://www.ignant.com/2016/07/14/the-poetics-of-sound-and-space/?lang=de 

 เป็นประติมากรรมเสียงในโรงงานอุตสาหกรรมขนาดใหญ่ กลไกท่ีเรียบง่ายกับมอเตอร์ DC 
สร้างการกระทบซ้ า ๆ เพื่อสร้างเมโลด้ีของเสียงท่ีแตกต่างกัน ศิลปินได้ให้ผู้ชมได้รับประสบการณ์
น่าสนใจภายในผู้ชมจะเข้าสู่พื้นท่ี ท่ีสะอาดพบกับการเคล่ือนไหวของเสียง 
สรุป 

 จากการศึกษาข้อมูลท าให้ได้รู้ถึงความแตกต่างของหุ่นยนต์แต่ละประเภทคือ หุ่นยนต์ท่ีถูกติด

ต้ังอยู่กับท่ี (Fixed Robot) หุ่นยนต์แบบเคล่ือนท่ี (Mobile Robot) และผลกระทบในการผลิตนั้น

น าไปสู่กับปัญหาของส่ิงแวดล้อมระบบนิเวศทางน้ าและแนวทางในการแก้ไขปัญหาต่างๆรวมไปถึง ได้

ศึกษาบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino แบบต่างๆท่ีมีหน้าท่ีการใช้งานต่างกันไปและ ศึกษา

ผลงานศิลปิน ออร์เทอร์ แกรน และ ไซมอล ท้ังรูปแบบ เทคนิคและความคิดจากผลงาน 
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บทท่ี 3 

การสร้างสรรค์ผลงาน  
  ในการสร้างสรรค์ผลงาน เนื่องจากผู้วิจัยไม่มีความรู้ทางด้านการสร้างหุ่นยนต์มาก่อนดังนัน้  

ผู้วิจัยได้การด าเนินการโดยการลงพื้นท่ีเพื่อศึกษาและส ารวจข้อมูลภาคสนาม เพื่อท่ีจะได้น าความรู้มา

ท าการสร้างสรรค์ผลงาน โดยแบ่งเป็นขั้นตอนต่าง ๆดังนี้ 

การทดลองแบ่งออกเป็น 2 ช่วง  

3.1 ศึกษาทดลองและสร้างสรรค์ 

 3.1.1 ภาพร่าง 

 3.1.2 สร้างสรรค์ผลงานทดลองช้ินท่ี 1 

 3.1.3 สร้างสรรค์ผลงานทดลองช้ินท่ี 2 

3.2 วิธีการสร้างสรรค์ผลงาน 

 3.2.1 ผลงานช้ินท่ี 1 

 3.2.2 ผลงานช้ินท่ี 2 

 3.2.3 ผลงานช้ินท่ี 3 

 3.2.4 ผลงานช้ินท่ี 4 

 3.2.5 ผลงานช้ินท่ี 5 

 3.2.6 ผลงานช้ินท่ี 6 

 โดยจะสร้างผลงาน ในช้ินท่ี 1 2 3 4 5 และ 6 สามารถเคล่ือนท่ีได้อย่างอิสระ ให้การเล่น

ดนตรีมีความแตกต่างกันของตัวโน้ตและจังหวะ ตามสภาพแวดล้อมท่ีเกิดจาก แสง เสียง ระยะทาง

จากอินฟราเรดและอัลตราโซนิค  
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3.1 ศึกษาทดลองและสร้างสรรค์ 

 3.1.1 ภาพร่าง 

 

 

 

ภาพที่ 12 ภาพร่าง 
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ในแบบร่างดังกล่าวผู้วิจัยได้น าข้อมูลและวัสดุอุปกรณ์ท่ีได้เลือกซื้อมาทดลองร่างแบบขึ้นมา

เพื่อหารูปแบบของหุ่นยนต์ในความเป็นไปได้ต่างๆไม่ว่าจะเป็นลักษณะการเคล่ือนท่ีแบบต่างๆ การว่า

ต าแหน่งของกลไกของหุ่นยนต์ รูปแบบความเป็น 3 มิติ กับ รูปทรงต่างๆ 

 

 

ภาพที่ 13 ภาพร่าง 3 มิติ 
ผู้วิจัยได้น าภาพร่าง มาทดลองท าเป็นภาพร่าง 3 มิติเพื่อให้เห็นมุมรอบทิศทางเพื่อหา

ข้อบกพร่องของความสัมพันธ์ต่างๆ 
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ภาพที่ 14 ทดลองสร้างหุ่นยนต์ 
ผู้วิจัยได้ทดลองสร้างร่างกายของหุ่นยนต์ ท่ีมีความแตกต่างกันในหลากหลายรูปแบบ ด้วย 

วัสดุต่างๆ เช่น ไม้ อะลูมิเนียม อะคริลิค และเทคนิคการออกแบบกลไกในรูปแบบต่างๆ ส าหรับการ

เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์  
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3.2.2 สร้างสรรคผ์ลงานทดลองชิ้นที่ 1 

 

 

ภาพที ่15 ผลงานทดลองช้ินท่ี 1 

ช่ือผลงาน Robot Drawing From Light 

เทคนิค   Drawing From Light 

ขนาด   50 x 50 x 30 cm 

 ในผลงานสร้างสรรค์ช้ินท่ี 1 ผู้วิจัยได้สร้างหุ่นยนต์ท่ีประกอบจากไม้ มี รูปร่างคล้ายโดม 

หุ่นยนต์ท่ีสามารถสร้างภาพได้ด้วยสัมผัสการจับแสง เดินได้อย่างอิสระด้วยสัมผัสการโต้ตอบกับคน

หรือวัตถุ ผู้วิจัยได้ใช้วิธีการเปล่ียนแปลงแสงเงาท่ีตกกระทบลงบนพื้นให้เปล่ียนเป็นภาพ ด้วยกลไกท่ี

ท างานเมื่อโต้ตอบกับแสงเงา  
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ภาพที่ 16 แบบร่าง 1 

 

ภาพที่ 17 แบบร่าง 2 

 

ภาพที่ 18 แบบร่าง 3 
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ภาพที่ 19 วิธีการท าช้ินทดลอง 
วิธีการท า 

 ตัดไม้เป็นวงรีขนาด 14.5 x 4.5 ซม. และเจาะรู 6 มม.ท้ังสองข้างตามแบบจากภาพท่ี 18 

จ านวน 8 ช้ิน และตัดไม้เป็นวงรีขนาด 14.5 x 4.5 ซม. และเจาะรู 6 มม. และเจาะรู้ข้างในเป็น

ส่ีเหล่ียมขนาด 4 x 2 ซม.เพื่อวางเซอโวมอเตอร์ ตามภาพท่ี 19 จ านวน 4 ช้ิน ต่อจากนั้นน าไป

ประกอบเป็นรูปทรงแปดเหล่ียมและต่อขายื่นออกมาท้ัง 4 ด้าน ภาพท่ี 20 ติดต้ังมอเตอร์ส าหรับการ

เคล่ือนท่ี 2 ด้าน อีก 2 ด้านเป็นล้อเดียวเพื่อประคองตัวหุ่นยนต์จากนั้นติดต้ังมอเตอร์ SERVO ท้ัง 4 

ตัว บนไม้ ตัดไม้วงกลมขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 7 ซม.จ านวน 4 อันติดลงบนมอเตอร์ SERVO ต่อกับ

แกนไม้ท่ีติดสปริงท้ัง 4 ด้าน จากนั้นตัดหวาย 2 เส้น ยาวเส้นละ 50 ซม. น ามาเสียบไขว้ เป็นทรงโดม

มัดด้วยเชือกเทียน  

   

ภาพที่ 20 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 1 และโปรแกรมค าส่ัง  

Arduino 
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 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  

ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 ได้รับสัมผัสทางเสียงถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 M2 M3 M4  ก็จะ

ท างานตามล าดับ และ M5 M6 ก็จะรับค าส่ังจาก S5 โค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

 3.2.3 สร้างสรรคผ์ลงานทดลองชิ้นที่ 2 

 

ภาพที่ 21 ผลงานทดลองช้ินท่ี 2 
ช่ือผลงาน Robot Drawing From Sound 

เทคนิค   Drawing From Sound 

ขนาด   100 x 80 x 10 cm 

 

ภาพที่ 22 ผลงานทดลองช้ินท่ี 2 
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เทคนิค   drawing robot 

ขนาด   200 x 300 cm 

 ผู้วิจัยได้ใช้วิธีการเปล่ียนแปลงเสียงตามแวดล้อมต่างๆเป็นภาพด้วยระบบกลไกท่ีท างานโดย

การโต้ตอบกับเสียงด้วยหุ่นยนต์ท่ีประกอบด้วยไม้และอลูมิเนียมที่มีระบบการโต้ตอบด้วยกัน 2 ระบบ 

คือ 1การโต้ตอบด้วยการเดินหลบหลีกคนหรือวัตถุตามผลงานช้ินท่ี 1 ท่ีกล่าวมา ส่วนในระบบท่ี 2 จะ

แตกต่างกันออกไป ด้วยหน้าท่ีท่ีค่อยสร้างร่องรอยภาพร่างเหมือนเดิมแต่มีการปรับเปล่ียนการโต้ตอบ

ของภาพร่างด้วยเสียงท่ีมาจากสภาพแวดล้อมด้วยเซ็นเซอร์ ไมโครโฟน 4 ตัว ท่ีท าหน้าท่ีรับข้อมูล

เสียงเข้ามาและแปลงค่าเป็นตัวเลขเพื่อน าตัวเลขไปส่ังการ ภาพร่าง สามารถวิเคราะห์ถึงการรับรู้ได้

ดังนี้แสงเงาสามารถบ่งบอกได้ถึงช่วงเวลา และสร้างภาพได้ตามระดับความดังของเสียงในแต่ละ

ช่วงเวลา สร้างความแตกต่างให้กับรูปทรงได้จากพื้นท่ีสภาพท่ีต่างกันช่วงเวลา บ่งบอกถึง อานาเขต 

บริเวณ ขนาดภาพท่ีออกมาเป็นการสร้างความสัมพันธ์ระหว่างเสียงและแวดล้อมนั้นๆ ด้วยบันทึก

บรรยากาศแวดล้อมทางสังคมของสังคมท่ีเปล่ียนไป 

วิธีการท า 

 น าอะลูมิเนียมมาตัดและพับเข้าหากันโดยม้วยเป็นวงรีและยึดด้วยรีเว็ตใส่ไม้ยึดกับแกนไม้ท่ี

เซาะร่องเท่าๆกัน 4 ช่องเพื่อใสมอเตอร์ 4 ตัว ต่อมาตัดไม้เป็นวงกลมขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 12 ซม. 

4 อัน เพื่อน าไปติดกับมอเตอร์ เป็นแป้นท่ีใช้ส าหรับต่อแขนออกไปเพื่อให้เขียนภาพด้วยแขนท่ีท าจาก

ไม้ ในส่วนการเคล่ือนท่ีด้วยมอเตอร์ด้านล่างข้างซ้ายและขวาต่อกับล้อท่ีท าด้วยไม้พร้อมกับหุ้มด้วย

ยางท่ีตัดมาจากยางนอนรถจักรยาน 

สรุป 
 จากการทดลองสร้างสรรค์ผลงานหุ่นยนต์ท้ังสองถือเป็นความส าเร็จใจแง่ของเทคนิคส าหรับ 
ผู้วิจัยเนื่องจากจะเป็นหุ่นยนต์สองตัวแรกท่ีท าแต่ยังพบข้องบกพร่องในทางเทคนิคและทางความคิดท่ี
ยังไป ไม่ถึงเป้าหมาย 
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3.2 วิธีการสร้างสรรค์ผลงาน 

 3.2.1 ผลงานชิ้นที่ 1 

 

ภาพที่ 23 ผลงานช้ินท่ี 1 
ช่ือผลงาน I'm Here 

เทคนิค   Mixed Objects And Material And Arduino 

ขนาด   20 x 60 x 60 cm 

 ผู้วิจัยจึงท าการแก้ไขจากผลงานทดลองโดยการน าแขนท่ีใช้ส าหรับการเขียนภาพออกและน า

ท่ีครอบโซ่มาประกอบแทนพร้อมกับแขวนส่ิงของท่ีท าให้เกิดเสียงโดยการกระทบของสปริงท่ีติดอยู่กับ

แป้นวงกลมท้ัง 4 

     

ภาพที่ 24 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 1 และโปรแกรมค าส่ัง 

Arduino 
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 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  

ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 ได้รับสัมผัสทางเสียงถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 M2 M3 M4  ก็จะ

ท างานตามล าดับ และ M5 M6 ก็จะรับค าส่ังจาก S5 ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

 3.2.2 ผลงานชิ้นที่ 2 

 

     

ภาพที่ 25 ผลงานช้ินท่ี 2 
ช่ือผลงาน - 

เทคนิค   Mixed Objects And Material And Arduino 

ขนาด   40 x 40 x 80 cm 

  ผู้วิจัยได้ใช้วิธีการเปล่ียนแปลงแสงตามสภาพแวดล้อมต่างๆ ด้วยระบบกลไกท่ีท างานโดยการ

โต้ตอบกับแสง และส่งค าส่ังไปยังเซอโวมอเตอร์จากเงื่อนไขโดยท่ีค่าของแสงต่ ากว่า 100 - 400 โอห์ม

เซอโวมอเตอร์จะท างานโดยการดีดสายกีตาร์ 1 ครั้ง ท าให้ได้เสียงท่ีเป็นจังหวะแตกต่างกันตามแต่ละ

พื้นท่ี 
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ภาพที่ 26 วิธีการท าช้ินท่ี 2 
วิธีการท า 

 เริ่มจากการติดต้ังสายกีตาร์บนกระสวยทอผ้าท้ัง 8 อัน ต่อมาน ากระสวยมาประกอบกับแกน

ไม้เก่า บนฐานท่ีน าด้วยม้วนฟิมล์ 35 มม.โดยการใช้ม้วนฟิล์มเป็นฐานการเคล่ือนท่ีและมีแท่งเสาเป็น

แกนกลางยึดกับฐานแล้วน ากระสวยทอผ้าท่ีติดสายกีตาร์และมอเตอร์ท่ีท าให้เกิดเสียงได้มาประกอบ

กับแกนไม้มีลักษณะท่ียื่นออกมาจากแกนหลัก ตามภาพที่ 28 หลังจากนั้นก็ท าการต่อวงจรการท างาน

ของหุ่นยนต์ ซึ่งในตัวนี้จะประกอบไปด้วยวงจร 2 ชุด คือ วงจรควบคุมเสียง วงจรการเคล่ือนท่ี  

การท างานนั้นจะประกอบไปด้วย 2 ระบบ ในการท างาน 

1. คือการเดินเคล่ือนท่ีตามผลงานช้ินท่ี 1 แต่ผู้วิจัยได้พัฒนาด้วยการเพิ่มเซ็นเซอร์ ท่ีท าให้

หุ่นยนต์มีการหลบหลีกได้ดีกว่าเดิมมาก  

2. คือการท่ีหุ่นยนต์จับค่าของแสงและน ามาเปล่ียนค่า เห็นตัวเลข เพื่อน าไปควบคุมการก าเนิด

เสียงของวัตถุท่ีสามารถสร้างเสียงด้วยมอเตอร์ 
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ภาพที่ 27 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 2 วงจรควบคุมเสียง และโปรแกรมค าส่ัง 
  แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  M5 

M6 M7 M8 ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 ได้รับสัมผัสทางแสงถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 M2 

M3 M4 M5 M6 M7 M8 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

   

ภาพที่ 28 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 2 วงจรการเคล่ือนท่ี 
 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 ท างาน ตาม

เงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 ได้รับสัมผัสของเสียงสะท้อนกับผนังหรือส่ิงกีดขวาง ถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 

M2 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

Arduino

Arduino
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 3.2.3 ผลงานชิ้นที่ 3 

 

ภาพที่ 29 ผลงานช้ินท่ี 3 
ช่ือผลงาน - 

เทคนิค   Mixed Objects And Material And Arduino 

ขนาด   70 x 80 x 30 cm 

 ผู้วิจัยได้เปล่ียนแปลงสภาพแวดล้อมในพื้นท่ีให้โต้ตอบกับผู้ชม ท าให้เกิดเสียงการกระทบกัน

ของวัตถุเป็นเมโลด้ีท่ีต่างกัน  

 

ภาพที่ 30  แบบร่างช้ินท่ี 3 
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ภาพที่ 31 แบบร่างช้ินท่ี 3 

 

ภาพที่ 32 วิธีการท าช้ินท่ี 3 
วิธีการท า 

 น าไม้สนหนา 8 นิ้วมาฉลุเป็นตามแบบร่างภาพที่ 33 จ านวน 6 ช้ิน และ ภาพที่ 34 จ านวน 2 

ช้ิน ในผลงานช้ินนี้ผู้วิจัยได้เลือกบังโคลนรถจักรยานยนต์ ท่ีได้ซื้อมาจากตลาดก าแพงแสน เป็นวัสดุท่ี

น ามา ใช้เป็นแกนหลัก น าไม้ท้ังหมดมาประกอบกับบังโคลน ตามภาพท่ี 36 พร้อมกับเจาะรูติดต้ัง

มอเตอร์และกลไกท้ังหมด หลังจากนั้นก็ท าการต่อวงจรการท างานของหุ่นยนต์ ซึ่งในตัวนี้จะประกอบ

ไปด้วยวงจร 2 ชุด คือ วงจรควบคุมเสียง วงจรการเคล่ือนท่ี  
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ภาพที่ 33 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 3 วงจรการเคล่ือนท่ี และโปรแกรมค าส่ัง 
  แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 ท างาน ตาม

เงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 ได้รับสัมผัสของเสียงสะท้อนกับผนังหรือส่ิงกีดขวาง ถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 

M2 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

   

ภาพที่ 34 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 3 วงจรควบคุมเสียง และโปรแกรมค าส่ัง 

Arduino

Arduino 
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 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  M5 

M6 M7 M8 ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 ได้รับสัมผัสทางแสงถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 M2 M3 

M4 M5 M6 M7 M8 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

 3.2.4 ผลงานชิ้นที่ 4 

 

ภาพที่ 35 ผลงานช้ินท่ี 4 
 ผลงานช้ินนี้เป็นผลงานท่ีให้ผู้ชมเข้ามามีส่วนร่วมด้วยวิธีการท่ีน ามือไปปิดท่ีหลอดไฟโดย

หลอดไฟแต่ละดวง จะเป็นสวิตช์ให้เกิดเสียงท่ีแตกต่างกัน 

 

ภาพที่ 36 แบบร่างช้ินท่ี 4 
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วิธีการท า 

 สร้างแบบร่างจากโปรแกรมคอมพิวเตอร์ ตามภาพที่ 36 เพื่อส่งให้ร้านอะลูมิเนียมขึ้นช้ินงาน 

ในระยะเวลา 2 อาทิตย์ ต่อจากนั้นน ามาประกอบกับวัสดุและวัตถุท่ีหามาเพื่อสร้างกลไกท่ีท าให้เกิด

เสียง 

   

ภาพที่ 37 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 4 และโปรแกรมค าส่ัง 
 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  M5 

M6 M7 M8 ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 ได้รับสัมผัสของแสงถึงค่า ท่ี

ก าหนด ไว้ M1 M2 M3 M4 M5 M6 M7 M8 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 84-96 

Arduino
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 3.2.5 ผลงานชิ้นที่ 5 

 

ภาพที่ 38 ผลงานช้ินท่ี 5 

 ผลงานช้ินนี้เป็นผลงานท่ีใช้แรงโน้มถ่วงจากการหมุนของมอเตอร์ท่ีท าให้มีการเหวี่ยงตัวของ

วัตถุท่ีวางอยู่บนชิ้นงาน ภายในจะมีวัตถุจะกล้ิงไปมาและกระทบกันท าให้เกิดเป็นเสียงท่ีแตกต่างกัน  

 

ภาพที่ 39 แบบร่างช้ินท่ี 5 (สูง 5 ซม.) 
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ภาพที่ 40 แบบร่างช้ินท่ี 5 (หนา 5 ซม.)  

 

ภาพที่ 41 วิธีการท าช้ินท่ี 5 
วิธีการท า 

 สร้างแบบร่างจากโปรแกรมคอมพิวเตอร์ และน ามาสร้างเป็นโมเดลเท่าจริงด้วยกระดาษ เพื่อ

ส่งให้ร้านอะลูมิเนียมขึ้นช้ินงาน ในระยะเวลา 2 อาทิตย์ 



  42 

 

ภาพที่ 42 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 5 และโปรแกรมค าส่ัง 

 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  

ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 ได้รับสัมผัสทางเสียงถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 M2 M3 M4  ก็จะ

ท างานตามล าดับ และ M5 M6 ก็จะรับค าส่ังจาก S5 ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

   

ภาพที่ 43 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 5 วงจรการเคล่ือนท่ี และโปรแกรมค าส่ัง 
  แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 ท างาน ตาม

เงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 ได้รับสัมผัสของเสียงสะท้อนกับผนังหรือส่ิงกีดขวาง ถึงค่าท่ีก าหนดไว้ M1 

M2 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 

Arduino

Arduino
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 3.2.6 ผลงานชิ้นที่ 6 

 

ภาพที่ 44 ผลงานช้ินท่ี 6 
ช่ือผลงาน (in)adible 

เทคนิค   drawing from sound 

ขนาด   80 x 80 x 200 cm 

 ผลงานช้ินท่ี 6 ประกอบไปด้วยรูปทรงทางโครงสร้างท่ีสร้างเสียงท่ีแตกต่างกันจากการกระทบ

ของวัตถุต่างชนิดกัน 
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ภาพที่ 45 วิธีการท าช้ินท่ี 6 
 วิธีการท า 

 ประกอบไม้โดยน าไม้สักมาต่อกันและประกอบเป็นโครงสร้างใหม่ ต่อไม้เป็นช้ันส าหรับให้หุ่น

เดิน 2 ช้ัน ส่วนด้านบนติดต้ังมอเตอร์จ านวน 20 ตัวกระจายกันไป พร้อมกับน าส่ิงของหรือวัสดุท่ีท า

ให้เกิดเสียงมาต่อกับมอเตอร์ ในส่วนเซ็นเซอร์จะถูกติดต้ังอยู่ช้ันท้ัง 2 จ านวน 20 ช้ิน 

   

ภาพที่ 46 การต่อวงจรผลงานช้ินท่ี 6 วงจรควบคุมเสียง และโปรแกรมค าส่ัง 

Arduino
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 แผนภาพแสดงให้เห็นถึงระบบการท างาน ด้วยการใช้ค าส่ังให้มอเตอร์ M1 M2 M3 M4  M5 

M6 M7 M8 ท างานตามเงื่อนไข เมื่อ S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 ได้รับสัมผัสของแสงถึงค่าท่ีก าหนด 

ไว้ M1 M2 M3 M4 M5 M6 M7 M8 ก็จะท างานตามล าดับ ในโค้ดตัวอย่างหน้า 82-89 
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บทท่ี 4 

การสร้างสรรค์ผลงานหุ่นยนต์ 

 ศิลปะนิพนธ์ ในหัวข้อ หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ มีวัตถุประสงค์เพื่อน าเสนอหุ่นยนต์ท่ี

สามารถรังสรรค์ผลงานศิลปะออกมาได้หลากหลายรูปแบบ  โดยการสร้างพื้นท่ีท่ีมีหุ่นยนต์เป็น

องค์ประกอบในการท าหน้าท่ีสร้างบทสนทนากับคนดู ด้วยการโต้ตอบกับหุ่นยนต์และมีกิจกรรมเป็น

ตัวเช่ือม ด้วยการท าหน้าท่ีแลกเปล่ียนประสบการณ์ซึ่งกันและกัน เพื่อลดช่องว่างระยะห่างระหว่าง

ผู้ชมกับผลงานศิลปะ  มากกว่าแค่การมองผ่านสายตา ท่ีสามารถเข้าถึงผลงานศิลปะได้ด้วยการฟัง 

สัมผัส และการโต้ตอบกับผลงานได้ ซึ่งแตกต่างจากรูปแบบเดิมๆ ท่ีประกอบไปด้วยผลงานท้ังหมด 6 

ช้ิน ดังนี้ 

4.1 วิเคราะห์ความสัมพันธ์ของระบบและความหมาย 

  4.1.1 วิเคราะห์ความสัมพันธ์ 

  4.1.2 วิเคราะห์ความหมาย 

 4.2 วิเคราะห์กายภาพ 

  4.2.1 ผลงานช้ินท่ี 1 

  4.2.2 ผลงานช้ินท่ี 2 

  4.2.3 ผลงานช้ินท่ี 3 

  4.2.4 ผลงานช้ินท่ี 4 

  4.2.5 ผลงานช้ินท่ี 5 

  4.2.6 ผลงานช้ินท่ี 6 

   

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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4.1 วิเคราะห์ความสัมพันธ์ของระบบและความหมาย 

 4.1.1 วิเคราะห์ความสัมพันธ์ 

  
 ผู้ชม หุ่นยนต์ 

สภาพแวดล้อม 
 (เคล่ือนท่ี) 

สภาพแวดล้อม 
(เล่นดนตรี) 

หุ่นยนต์ตัวที่ 1 อัลตราโซนิค เสียง 
หุ่นยนต์ตัวที่ 2 อัลตราโซนิค แสง 
หุ่นยนต์ตัวที่ 3 อัลตราโซนิค อินฟราเรด 
หุ่นยนต์ตัวที่ 4 อัลตราโซนิค แสง 

หุ่นยนต์ตัวที่ 5 อัลตราโซนิค อัลตราโซนิค 
หุ่นยนต์ตัวที่ 6 อัลตราโซนิค อินฟราเรด 

ตารางความสัมพันธ์ 

 ในการท างานของหุ่นยนต์แต่ละตัวจะมีระบบการท างานแยกกันอยู่ 2 ระบบก็คือ   

 1. การเคล่ือนท่ี หุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีไปข้างหน้าและเมื่อเจอกับส่ิงกีดขวางท้ังพื้นท่ี ผู้ชม และ

หุ่นยนต์ ตัวอื่นๆ ภายในระยะ 30 ซม. มันจะท าการหมุนตัวเพื่อเปล่ียนทิศทางไปทางอื่น ซึ่งมันเกิด

ความสัมพันธ์ระหว่าง ผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับหุ่นยนต์  

 2. การเล่นดนตรี หุ่นยนต์จะท าการเล่นดนตรีด้วยการรับค่า เสียง แสง อินฟราเรด อัลตราโซ

นิค การเล่นดนตรีท่ีเกิดจากแสงและเงาระยะจากวัตถุหรือพื้นท่ี เล่นดนตรีเสมือนเป็นการบันทึก

บรรยากาศแวดล้อมทางสังคม อิทธิพลทางความคิดของสังคมท่ีเปล่ียนไปในบริเวณท่ีแสงส่องไปไม่ถึง

เป็นบริเวณเขตหลังวัตถุท่ีแสงไปกระทบวัตถุนั้น ซึ่งมันเป็นภาพสะท้อนของความจริงตามแต่ละบริบท

ของพื้นท่ีต่างๆ และเวลาท่ีต่างกัน สังคมช่วงเวลาเปล่ียนแปลงแต่ละช่วงเวลามีระบบและรูปแบบท่ี

เอื้อต่อการท างาน ภาพของส่ิงก่อสร้างจากมนุษย์และธรรมชาติ ผู้วิจัยได้สร้างเป็นความสัมพันธ์ท่ี

สอดคล้องด้วยภาพใหม่ท่ีเลือนหายไปตามกาลเวลาและสถานท่ีท่ีสามารถน าไปสู่ประสบการณ์ในทาง

ทัศนศิลป์ การเคล่ือนไหวของเสียงดนตรีตามกาลเวลา แวดล้อมนั้นๆ ต่อเนื่อง ไม่ซ้ า และไม่ส้ินสุด มัน

คือสภาวะท่ีจะเห็นได้ว่า แสงเงา ภาพ แวดล้อมท่ีต่างในระหว่างท่ีหุ่นยนต์เดินไปมามันก็จะท าหน้าท่ี

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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ของมันคือการจับค่าของแสงท่ีมันเดินผ่านด้วยเซ็นเซอร์ LDR แสงท่ีสัมผัสกับ LDR จะมีการแปลงค่า

เป็นตัวเลขตามท่ีเราเขียนค าส่ังไว้ โดยท่ีเมื่อจับค่าสัญญาณของแสงถึงค่าท่ีเราก าหนดไว้ มันก็จะท า

หน้าท่ีเล่นดนตรีจุดท่ีมันเดินผ่าน หากว่าค่าของแสงไม่ได้อยู่ตามท่ีก าหนดมันก็จะเดินผ่านไปเฉยๆ

สามารถท างานอยู่ได้นานโดยท่ีเราไม่ต้องดูแลมัน ท้ังยังมีความหลากหลายท่ีไม่ส้ินสุด โดยท่ีมัน

สามารถเปล่ียนแปลงตัวเองได้ ซึ่งมันเกิดความสัมพันธ์ระหว่าง ผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับ

ส่ิงแวดล้อม 

 4.1.2 วิเคราะห์ความหมาย 

 จากการแสดงออกของหุ่นยนต์ท่ีท าการเคล่ือนไหวและเล่นดนตรีผ่านการตรวจจับของ

เซ็นเซอร์ท่ีกระท ากับสภาพแวดล้อมและโต้ตอบกับพฤติกรรมของมนุษย์อันก่อให้เกิดเป็นร ะบบ

เครือข่ายสามารถวิเคราะห์ความหมายได้ดังนี้ 

- การเล่นดนตรีผ่านการตรวจจับของเซ็นเซอร์ไม่ว่าจะเป็นการอ่านค่าท่ีถูกหรือผิดพลาด 

นั้นก่อให้เกิดปฏิกิริยาท่ีสามารถปรับเปล่ียนได้ตามสภาพแวดล้อมท่ีต่างกันอันก่อให้เกิด 

ผลท่ีต่างกันและไม่สามารถคาดการได้ด้วยการแสดงการเล่นดนตรีด้วยโดยใช้เสียงจาก 

การดี การเคาะให้จังหวะ การตี ผสมกันด้วยการท างานตามสภาพแวดล้อมท าให้ได้ 

จังหวะและมีโน้ตท่ีแตกต่างกันเพื่อเรียกร้องให้คนมาสนใจและมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ท่ี

เกิดขึ้นระหว่าง ผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับส่ิงแวดล้อม 

 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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4.2 วิเคราะหก์ายภาพ 

 4.2.1 ผลงานชิ้นที่ 1 

 

ภาพที่ 47 ผลงานช้ินท่ี 1 
วิเคราะห์กายภาพ 

เป็นโครงสร้างท่ีผสมระหว่างวัสดุและวัตถุท่ีมาจากขยะเทคโนโลยี ท่ีมีรูปร่างคล้ายส่ิงมีชีวิต

จ าพวกสัตว์เล้ือยคลาน ภายในมีกลไกเพื่อท าหน้าท่ีเล่นดนตรีได้โดยหุ่นยนต์จะท าการเล่นดนตรีด้วย

การรับค่าเสียงเป็นตัวเลขเมื่อเสียงดังถึงค่าตัวเลขท่ีก าหนดไว้คือ 100 โอห์ม มันจะท าการหมุนแป้นท่ี

ติดสปริงเพื่อท าให้วัตถุกระทบกัน เกิดเป็นเสียงท่ีต่างกันเพื่อดึงความสนใจจากผู้ชมให้เข้ามาใกล้ จาก

ท่ีกล่าวมาตอนต้นในผลงานช้ินท่ี 1 นี้เป็นหุ่นยนต์ท่ีมีความสัมพันธ์ระหว่างหุ่นยนต์กับส่ิงแวดล้อม จาก

ปัญหาการใช้เทคโนโลยี ด้วยการกระท าหน้าท่ีเล่นดนตรีเพื่อใช้เสียงในการดึงดูดความสนในจากผู้ชม

เพื่อสร้างความสัมพันธ์กันของระบบ 

วิเคราะห์เสียง 

 จากช้ินงานท่ี 1 จะมีลักษณะเป็นโลหะแขวนเรียงตามล าดับเสียงจากสูงไปต่ า  แขวนกับโครง

โลหะในแนวด่ิง เกิดเสียงจากการขูด กระทบกันเบาๆ จะมีเสียง โลหะท่ีสะท้อนอยู่ในช่วงเวลาหนึ่ง 

สร้างมิติให้เสียงมีการขยายตัวขึ้น เป็นจะหวะเรื่อยไป 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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 4.2.4 ผลงานชิ้นที่ 2 

     

ภาพที่ 48 ผลงานช้ินท่ี 2 
 
 
วิเคราะห์กายภาพ 

ผู้วิจัยได้ใช้วิธีการเปล่ียนแปลงแสงตามแวดล้อมต่างๆ ด้วยระบบกลไกท่ีท างานโดยการ

โต้ตอบกับแสง ผู้วิ จัยได้มีการพัฒนาการสร้างพร้อมกับรูปทรงท่ีมาจากส่ิงของท่ีเหลือใช้ทาง

อุตสาหกรรมและวัฒนธรรม คือ กระสวยทอผ้า ท่อนไม้และม้วนฟิล์ม โดยการน ามาประกอบสร้างเป็น

รูปทรงใหม่ ผู้วิจัยได้ใช้วัสดุส าเร็จรูปมาท าการรื้อสร้าง ท าให้ความหมายและหน้าท่ีเดิมของมันลดลง

และท าให้เกิดเป็นเครื่องดนตรีจากสภาพแวดล้อมต่างๆ 

วิเคราะห์เสียง 

 ในช้ินงานท่ี 2 จะเป็นเสียงการดีดสายกีตาร์ท่ีติดอยู่บนกระสวยทอผ้า เป็นจ านวน 8 เส้น 
เป็นการน าสายลวดซึ่งมีขนาดแตกต่างกันมาขึงยึดหัวท้ายไว้ ด้วยความตึงท่ีต่าง กัน ซึ่งความตึง, ขนาด
ท่ีต่างกัน รวมถึงความส้ัน-ยาวของสายกีตาร์นั่นเองจะมีผลต่อระดับเสียงท่ีเกิดขึ้นได้แก่ 
            – สายท่ีตึงกว่าจะให้เสียงท่ีมีระดับสูงกว่าสายท่ีหย่อนกว่า 
            – สายท่ีมีขนาดใหญ่กว่าจะให้เสียงท่ีมีระดับต่ าหรือทุ้มกว่าสายท่ีมีขนาดเล็กกว่า 
            – สายท่ีส้ันกว่าจะมีระดับเสียงท่ีสูงกว่าสายท่ียาวกว่า 
ท าให้ได้เสียงท่ีเป็นจังหวะท่ีแตกต่างกัน ตามแต่ละพื้นท่ี 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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 4.2.3 ผลงานชิ้นที่ 3 

 

ภาพที่ 49 ผลงานช้ินท่ี 3 
วิเคราะห์กายภาพ 

 มีรูปแบบท่ีประกอบโดยการน าเอาบังโคลนรถจักรยานยนต์มาประกอบกับไม้ท่ีติดต้ังกลไกใน

การเล่นดนตรีที่มีรูปร่างทางกายภาพคล้ายส่ิงมีชีวิตแต่ไม่เด่นชัดว่าจะเป็นส่ิงมีชีวิตประเภทใดด้วยการ

ผสมและลดทอนรูปทรง ผู้วิจัยได้เปล่ียนแปลงสภาพแวดล้อมในพื้นท่ีให้โต้ตอบกับผู้ชม ท าให้เกิดเสียง

การกระทบกันของวัตถุเป็นเมโลด้ีท่ีต่างกัน ด้วยสัมผัสจากแสงท่ีสะท้อนเปล่ียนเป็นระยะทางเพื่อ 

ก าหนดให้ชุดกลไกมอเตอร์ท างานด้วยการหมุนของมอเตอร์ท่ีไปกระทบกับพื้นผิวโลหะท่ีมีเสียงท่ี

ต่างกัน เป็นจังหวะตามแต่ละสะภาพแวดล้อมนั้นๆ และยังคงมีระบบการเดินหลบหลีกส่ิงกีดขวางอยู่  

วิเคราะห์เสียง 

 ในช้ินงานท่ี 3 เสียงท่ีเกิดท าด้วยท่อโลหะวางเรียงตามล าดับเสียงจากยาวไปส้ัน  วางกับโครง

ไม้ในแนวราบ  ใช้ไม้ตีท่ีปลายท่อด้านหัวจะเกิดเป็นเสียงเหมือนระฆังจะเป็นเสียงของ แท่งไม้ท่ีกระทบ

กับโลหะด้วยแรงเหวี่ยงของมอเตอร์ท่ีมีเสียง 8 โทน แต่ละโทนจะมีระดับเสียงแน่นอน จัดเรียงล าดับ

เสียงตามบันไดเสียง เป็นเสียงการเคาะท่ีค่อนข้างชัดและกังวาน 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
http://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%9A%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%94%E0%B9%80%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%87%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%A1%E0%B8%B2%E0%B8%95%E0%B8%B4%E0%B8%81&action=edit&redlink=1
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 4.2.4 ผลงานชิ้นที่ 4 

 

ภาพที่ 50 ผลงานช้ินท่ี 4 
วิเคราะห์กายภาพ 

 ผลงานช้ินท่ี 6 ผู้วิจัยได้ออกแบบรูปทรงทางเรขาคณิตเป็นฟอร์มพระจันทร์เส้ียว เพื่อต้องการ

ท่ีจะติดต้ังในพื้นท่ีท่ีเป็นจุดอับของห้อง เพื่อเป็นการบังคับให้ผู้ชมเข้าไปมีส่วนร่วมได้อย่างจ ากัด ผู้วิจัย

ได้ทดลองใช้อะลูมิเนียมมาสร้างฟอร์มผสมกับวัตถุท่ีน ามารื้อสร้างใหม่ ผลงานช้ินนี้เป็นผลงานท่ีให้

ผู้ชมเข้ามามีส่วนร่วมด้วยวิธีการท่ีน ามือไปปิดท่ีหลอดไฟโดยหลอดไฟแต่ละดวง จะเป็นสวิทช์ให้เกิด

เสียงท่ีแตกต่างกัน และระบบการส่งข้อมูลจากระยะไกลไปยังผลงานช้ินท่ี 7 

วิเคราะห์เสียง 

 ในช้ินงานท่ี 4 มีลักษณะเช่นเดียวกับช้ินท่ี 2 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%AA%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%8A%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwjLp_yUtsDVAhXKgLwKHWUYC1AQvwUIISgA
https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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 4.2.5 ผลงานชิ้นที่ 5 

 

ภาพที่ 51 ผลงานช้ินท่ี 5 

วิเคราะห์กายภาพ 

 ผู้วิจัยได้ออกแบบรูปทรงทางเรขาคณิตเป็นฟอร์มทรงกระบอกท่ีมีรูตรงกลาง และมีแขนยื่น

ขึ้นมารับกับมอเตอร์ มีลักษณะคลายสัตย์ครึ่งบกครึ่งน้ าจ าพวกเต่า ผู้วิจัยได้ทดลองใช้อะลูมิเนียมมา

สร้างฟอร์มผสมกับวัตถุท่ีน ามารื้อสร้างใหม่ ผลงานช้ินนี้เป็นผลงานแรงโน้มถ่วงจากการหมุนของ

มอเตอร์ท่ีท าให้มีการเหวี่ยงตัวของวัตถุต่างกันท่ีวางอยู่บนชิ้นงาน ภายในวัตถุจะกล้ิงไปมาและกระทบ

กันท าให้เกิดเสียงท่ีแตกต่างกัน  

วิเคราะห์เสียง 

 ในช้ินงานท่ี 5 จะเป็นเสียงท่ีมาจากการเขยาด้วยมอเตอร์จ านวน 4 ตัว โดยข้างใน จะมีก้อน

กวดและเดียวที่ได้ก็จะมีลักษณะของวัตถุท่ีลอยขึ้นเล็กน้อยจากการเขย่าและตก กระทบ กับพื้นได้เป็น

เสียงกระทบเบาๆ และด้วยกรวดท่ีจ านวนหนึ่งจึงเป็นเสียงท่ีน่าสนใจ จากการกระทบกัน ท าให้เกิด

เสียงท่ีต่ืนเต้นเร้าใจ  อึกทึกครึกโครม และสนุกสนาน   

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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 4.2.6 ผลงานชิ้นที่ 6 

 

ภาพที่ 52 ผลงานช้ินท่ี 6 
วิเคราะห์กายภาพ 

 ประกอบไปด้วยรูปทรงทางโครงสร้างท่ีถูกตัดทอนเป็นเรขาคณิตท่ีประกอบสร้างด้วยไม้ กับ

วัสดุและวัตถุท่ีส าเร็จรูปท่ีถูกน ามาติดต้ังทางโครงสร้าง การท างานร่วมกันระหว่างหุ่นยนต์ 2 ตัว ท่ีไป

เดินมาบนพื้นท่ีท่ีจ ากัดในการเดินของมัน จะผ่านระบบตรวจสอบจากเซ็นเซอร์กว่า 10 ตัว ต่อช้ิน มัน

จะท าการส่งข้อมูลไปกระท ากับวัตถุต่างๆให้เกิดเสียงด้วยการเดินแบบสุ่มของหุ่นยนต์ท้ัง 2 ตัว ท าให้มี

การโต้ตอบท่ีให้จังหวะท่ีท าให้เกิดเสียงไม่ซ้ ากัน เสียงท่ีเกิดจากการกระทบกันของวัตถุกับวัตถุหลาก

ชนิด ท าให้เกิดเสียงท่ีแตกต่างกันจากการเคาะหรือกระทบกันของวัตถุกับวัตถุหรือการดีดจากวัสดุ

ท่ีมาจากเครื่องสายท าให้เกิดเมโลด้ีท่ีหลากหลายจากการดีดและส่ันสะเทือนของสปริงมีเสียงราวกับ

การท างานอย่างต่อเนื่องของจักรกลการปะทะระหว่างเส้นลวดกับผิวเหล็กท่ีท าให้เกิดจังหวะ

ประสานกันเป็นสุนทรีย์จากเสียงของวัตถุท่ีต่างกัน 
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วิเคราะห์เสียง 

 เป็นช้ินงานท่ีมีการผสมผสานเสียงท่ีหลากหลายอยู่ในตัว ท้ังเสียงของการดีดสายกีตาร์ เสียงตี

กระทบจังหวะของขดลวด เกิดเสียงดังกรุ๊งกริ๊ง เพื่อประกอบจังหวะให้เกิดความสนุกสนาน  สด

ช่ืน เสียงของการขูดกับสปริง ท าให้ได้เสียงท่ีมีความส่ันสะเทือนและมีความกังวานอยู่จังหวะหนึ่ง 

สร้างการผสมผสานของวัตถุท่ีท าให้เกิดความต่ืนเต้น  สนุกสนาน และน่าสนใจ   

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://www.google.co.th/search?newwindow=1&safe=active&hl=th&biw=1600&bih=794&q=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%B0%E0%B8%AB%E0%B9%8C%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C&spell=1&sa=X&ved=0ahUKEwj2x975jbDVAhWHrI8KHQuAB9QQvwUIISgA
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บทท่ี 5 

สรุป อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

 จากความสนใจในเทคโนโลยีและปัญหาจากส่ิงแวดล้อม ผู้วิจัยได้ท าการศึกษาและทดลอง

สร้างสรรค์หุ่นยนต์ในหัวข้อ “หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ” ด้วยการด าเนินงานศึกษาข้อมูล เนื้อหาท่ี

เกี่ยวข้อง และเข้าสู่กระบวนการของการค้นหาประเด็นท่ีสนใจในเรื่องพัฒนาการของหุ่นยนต์ท้ังทาง

เทคโนโลยีและศิลปะ โดยการค้นหาข้อมูลทางอินเทอร์เน็ตและสถานท่ีต่างๆ โดยเริ่มจากการศึกษากับ

อาจารย์ ดร.จิรัฐ เหมือนชู คณะวิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยศิลปากร 

เรียนกับอาจารย์ วุฒิชัย  มีระสิงห์ สถาบันโรบอทเติมฝัน เวิร์คช็อปท่ีร้าน PINN Creative Space 

และส านักงานนวัตกรรมแห่งชาติ ในงาน DIY Wireless Sensor Network Solar Cell with 

Arduino ร่วมกิจกรรมในงานนิทรรศการ งานมหกรรมวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแห่งชาติ ท่ีอิมแพค 

อารีน่า เมืองทองธานี และงาน Startup Thailand ท่ีศูนย์การประชุมแห่งชาติสิริกิต์ิ จากการศึกษา 

ค้นคว้า และทดลองท าให้ผู้วิจัยได้พัฒนาการสร้างสรรค์หุ่นยนต์จากช่วงแรกท่ีสามารถสร้างผลงาน

ศิลปะได้เพียงอย่างเดียว หลังจากท่ีได้ลงพื้นท่ีในสถานท่ีจริง ผู้วิจัยจึงตัดสินใจพัฒนาต่อยอดด้วยการ

สร้างสรรค์หุ่นยนต์ท่ีสามารถสร้างผลงานศิลปะและสร้างสัมพันธ์กับส่ิงแวดล้อมได้ 

 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

งานวิจัยนี้ให้ความส าคัญกับระบบการท างานเป็นเครือข่ายเสมือนเป็นสังคม ๆ หนึ่งท่ีช่วยกัน
ท างานร่วมกันกับส่ิงแวดล้อม  
 ในหุ่นยนต์แต่ละตัวจะมีกลไกการท างานท่ีต่างกันไปและมีระบบการท างาน 2 ระบบ คือ การ

เดิน การให้ก าเนิดเสียง จากความซับซ้อนท่ีสร้างขึ้นมา ผู้วิจัยต้องการให้เห็นถึงความส าคัญในทุกๆ 

หน้าท่ีท่ีคอยช่วยเหลือซึ่งกันและกันในการท างานด้วยการกระจายไปในพื้นท่ีต่างๆได้ ท้ังยังสะดวกต่อ

ตัวผู้วิจัยโดยท่ีหุ่นยนต์แต่ละตัวจะท าหน้าท่ีของมันอย่างต่อเนื่องและเต็มประสิทธิภาพจนกว่าพลังงาน

จะหมด 

ผู้วิจัยมีจุดมุ่งหมายของการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ 1 ชุดท่ีประกอบไปด้วยหุ่นยนต์ 6 ตัว โดย
หุ่นยนต์ 6 ตัวจะรับข้อมูลจากสภาพแวดล้อม ได้แก่ แสง เสียง และระยะสัมผัส เพื่อส่งข้อมูลและส่ัง
การ ส่งผลให้เกิดแนวความคิดในการสร้างสรรค์ผลงานท่ีมาจากขยะในระบบอุตสาหกรรมโดยการรี

http://สอนไฟฟ้า.blogspot.com/search?updated-min=2014-01-01T00:00:00-08:00&updated-max=2015-01-01T00:00:00-08:00&max-results=32
https://www.facebook.com/PINNCreativeSpace/?fref=mentions
https://www.google.co.th/url?sa=t&rct=j&q=&esrc=s&source=web&cd=1&ved=0ahUKEwib_9W50pnVAhVHT7wKHdWqBe0QFggnMAA&url=http%253A%252F%252Fwww.qsncc.com%252F&usg=AFQjCNF_tzi2RCZw68_2X64PMI3Ouo7q5A
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ไซเคิลเทคโนโลยีและการสร้างระบบการท างานร่วมกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ท่ีไม่มีรูปร่างเสมือน
มนุษย์ โดยไม่มีใบหน้าหรือร่างกายท่ีเหมือนมนุษย์ แต่จะมีลักษณะอาการหรือการกระท าเสมือนจะ
สร้างอารมณ์ขันหรือการประชดประชันด้วยการเล่นดนตรีเพื่อดึงดูดความสนใจจากผู้ชมเพื่อเป็น
แรงผลักดันท่ีกระตุ้นให้สังคมหันมาสนใจการอนุรักษ์ส่ิงแวดล้อม 

จากหัวข้อ “หุ่นยนต์: ศาสตร์หรือศิลปะ” ท าให้ผู้วิจัยได้ศึกษารูปแบบของหุ่นยนต์ไม่ว่าจะ
เป็นทางด้านศาสตร์ต่างๆ และศิลป์เพื่อหาความแตกต่างในท้ัง 2 ด้าน และสรุปผลงานวิจัยว่าเป็นด้าน
ศาสตร์หรือศิลป์  

- วิศวกรจะสร้างหุ่นยนต์เพียงตัวเดียวและจะลงละเอียดในการท างานท่ีเจาะจงและ
แม่นย ากว่า เช่น ถ้าเป็นหุ่นยนต์ท่ีรับค่าและถ้าเป็นทางด้านวิศวะจะก าหนดค่าความเข้ม
ของแสงแต่ละค่าให้ได้โน้ตท่ีต่างกันตรงตามตัวโน๊ตอย่างแม่นย า มีการท างานท่ี
ตรงไปตรงมา หรือถ้าเป็นหุ่นยนต์บ าบัดน้ าทางด้านวิศวะจะให้หุ่นยนต์ท้ัง 5 ตัวรับค่า 
พารามิเตอร์ท่ีวิเคราะห์ข้อมูลโดยตรงเกี่ยวกับน้ า แล้วจึงส่งให้ตัวกลางท าการกรองหรือ
บ าบัด 

- ในทางศิลปะที่ผู้วิจัยได้สร้างสรรค์ขึ้น เป็นหุ่นยนต์ท่ีรับค่าพารามิเตอร์จาสภาพแวดล้อมท่ี

ต่างกันเพื่อให้เกิดความสัมพันธ์ระหว่างผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับหุ่นยนต์ และหุ่นยนต์

กับสภาพแวดล้อม 

 ท้ังหมดนี้ผู้วิจัยขอสรุปว่า จากการทดลองท่ีผ่านมา สามารถสร้างมุมมองท่ีแตกต่างกันของแต่

คนในแต่ละสาขาโดยการมองย้อนกลับมาถึงการตั้งค าถามท่ีเป็นการเปิดมุมมองของแต่ละคนให้ได้ขบ

คิดด้วยตัวเอง ด้วยความเป็นศิลปะ การต้ังค าถามท่ีให้อิสระกับผู้ชมและด้วยค าถามนี้เองเป็นตัวท าให้

ศิลปะนั้นสมบูรณ์ 

 

5.2 อภิปรายผล 

 จากการศึกษาพบว่าผลงานวิจัยท่ีเคยมีผู้น าเสนอแล้วยังไม่ค่อยมีข้อมูลตรงกับผลงานท่ีผู้วิจัย

สนใจ ผู้วิจัยจึงได้หาข้อมูลจากต่างสาขามาสนับสนุนในการสร้างผลงาน ท้ังแนวความคิดและรูปแบบ

เพื่อให้เกิดเป็นองค์ความรู้ใหม่ๆ ท าให้ผู้วิจัยต้องศึกษาเรื่องส่ิงแวดล้อมและการสร้างหุ่นยนต์เพื่อน ามา

ประยุกต์ใช้ในการสร้างสรรค์ผลงานศิลปะ รวมท้ังศิลปินท่ีท างานใกล้เคียง จึงสรุปผลจากการศึกษา

และผลจากการทดลองได้ 5 เรื่อง ดังนี้ 
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1. ผลจาการศึกษาระหว่างหุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์และศิลปะ 

จากการท าความเข้าใจระหว่างหุ่นยนต์ทางด้านศาสตร์และศิลปะ ท าให้ผู้วิจัยได้วิเคราะห์เพื่อ

แยกแยะหาความแตกต่าง เพื่อน าความรู้ท้ัง 2 ด้านมาประยุกต์ใช้ในการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ ซึ่งต้องใช้

ความรู้ทางด้านศาสตร์เป็นส่วนมากในการสร้างหุ่นยนต์ขึ้นมา แล้วน าความรู้ทางด้านศิลปะเพื่อหา

ประเด็นในทางความคิดท่ีสร้างสรรค์ให้เป็นผลงานศิลปะ 

2. ผลจากการศึกษาการสร้างหุ่นยนต์ 

ด้วยความสนใจในเทคโนโลยีและการหาความเป็นไปได้ใหม่ๆ ท าให้ผู้วิจัยเริ่มสนใจเทคโนโลยี

เกี่ยวกับหุ่นยนต์ จึงเริ่มศึกษาการสร้างหุ่นยนต์ ในช่วงแรกผู้วิจัยไม่มีความรู้ทางด้านนี้เลยจึงใช้เวลาใน

การเรียนรู้และทดลองอยู่นาน จนพอเริ่มสร้างหุ่นยนต์ได้จึงได้พัฒนาต่อเป็นหุ่นยนต์ท่ีสามารถสร้าง

ศิลปะได้ แต่ก็ยังพบข้อบกพร่องในตัวงานท่ียังไม่สมบูรณ์และซ้ ากับคนอื่น ผู้วิจัยจึงหาทางออกโดยการ

พัฒนาต่อยอด 

3. ผลจากการศึกษาไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino  

จากการศึกษาและทดลองอย่างอย่างต่อเนื่องท าให้ ผู้วิจัยได้ใช้ความหลากหลายของ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino และ ในการสร้างสรรค์ผลงานหุ่นยนต์ได้อย่างมากมาย อีกท้ังยัง

สามารถเรียนรู้พัฒนาได้อย่างต่อเนื่องและเพิ่มประสิทธิภาพในการหาความเป็นไปได้อย่างไม่มีท่ีส้ินสุด 

4. ผลจากการศึกษาศิลปิน 

จากการศึกษาศิลปินเพื่อเป็นแนวทางในด้านความคิดและรูปแบบในงานศิลปะโดยเลือก

ศิลปิน 2 คนคือ อาร์เทอร์ แกนสัน และไซมอน ท้ังสองคนเป็นศิลปินท่ีสร้างงานศิลปะเคล่ือนไหวและ

ศิลปะเกี่ยวกับเสียงและพื้นท่ี 

จากการศึกษาข้อมูลในแต่ละด้านและทดลองเพื่อหาความเป็นไปได้ในงานศิลปะ ผู้วิจัยจึงได้

พัฒนาการสร้างสรรค์รูปแบบของงานศิลปะที่ก้าวข้ามไปยังศาสตร์อื่น ซึ่งถือได้ว่าเป็นส่ือศิลปะรูปแบบ

ใหม่ท่ีรวมศิลปะกับการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ในตัวงานสร้างสรรค์ โดยศึกษาและแลกเปล่ียน

ความรู้ความเข้าใจระหว่างศิลปะกับศาสตร์อื่นๆ เพื่อให้เกิดประโยชน์สูงสุดและพัฒนาการสร้างสรรค์ 
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จากผลงานสร้างสรรค์ชุดนี้อาจเป็นจุดเริ่มต้นของไอเดียการสร้างสรรค์ผลงานต่างๆ ของเยาวชนหรือ

บุคคลท่ัวไปในอนาคต และเป็นผลงานท่ีผู้คนจะได้สัมผัสกับสุนทรียภาพ ท้ังความงาม การโต้ตอบกับ

ผู้ชม ความต่ืนตาต่ืนใจ ความสนุก และผลสะท้อนถึงปัญหาของสังคมในปัจจุบัน 

5. ผลจาการทดลอง 

พบว่าการสร้างสรรค์หุ่นยนต์ในงานวิจัยนี้ หากมองในมุมทางด้านวิทยาศาสตร์จะเห็นได้ว่า 

จากการทดลองท่ีล้มเหลวในเชิงผลลัพธ์ท่ีไม่สามารถท างานได้อย่างเต็มประสิทธิภ าพ แต่ในทาง

กลับกัน ในทางศิลปะ ความล้มเหลวนั้นเกิดเป็นผลลัพธ์ท่ีคาดไม่ถึง ท าให้เกิดความสัมพันธ์ของระบบ

ระหว่างผู้ชมกับหุ่นยนต์ หุ่นยนต์กับหุ่นยนต์ และหุ่นยนต์กับสภาพแวดล้อม ซึ่งท าให้เป็นงานศิลปะท่ี

สมบูรณ์ 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ  

 การสร้างสรรค์หุ่นยนต์เป็นความยากส าหรับนักศึกษาศิลปะ เนื่องจากองค์ความรู้ต่างๆ เป็น
ส่ิงท่ีไม่เคยได้เรียนรู้มาก่อน จึงถือเป็นส่ิงใหม่ส าหรับผู้วิจัย จากการศึกษาและทดลอง ผู้วิจัยได้ใช้
งบประมาณกว่า 200,000 บาท เนื่องจากไม่มีความรู้เลยท าให้ผู้วิจัยลงทุนในการศึกษา อีกท้ังยังไม่
รู้จักใครในวงการ จึงรีบหาความรู้ด้วยการเร่งไปเรียนคอร์สตัวต่อตัว ค้นหาจากหนังสือในร้านคิโนะคูนิ
ยะ (สยามพารากอน) การเข้าร่วมเวิร์คช็อปต่างๆ ท้ังท่ีไม่ต้องจ่ายเงินและเสียเงิน ไปเดินส ารวจตาม
งานนิทรรศการท่ีเกี่ยวข้อง แต่หลังจากใช้เวลาศึกษาอยู่ระยะเวลา 1 ปี ผู้วิจัยก็ได้รู้จักคนในวงการมาก
ขึ้น และยังศึกษาต่อเนื่องจากคอร์สออนไลน์ จาก Facebook TESR ท่ีราคาถูกกว่าการเรียนตัวต่อตัว 
ในภายหลังทางร้านได้จัดท าวิดีโอสอนซึ่งสามารถส่ังมาศึกษาเองได้ ในการสร้างผลงานนั้นมีปัญหาด้าน
การตอ่วงจรไฟฟ้าและโปรแกรมหลายครั้ง อาจเป็นเพราะไฟฟ้าลัดวงจรท าให้วงจรเสียหาย ส าหรับผู้ท่ี
สนใจศึกษา ผู้วิจัยแนะน าว่าควรศึกษาเกี่ยวกับการต่อไฟฟ้าอย่างระมัดระวัง และควรตรวจสอบให้ ดี
ก่อนท่ีจะปล่อยกระแสไฟฟ้า ควรใช้สวิตซ์ในการตัดไฟ นอกจากนี้ยังพบปัญหาจากการคาดคะเน
น้ าหนักของผลงานท่ีไม่สอดคล้องกับมอเตอร์ ท าให้เกิดปัญหาการเคล่ือนท่ีซึ่งหากมีการเคล่ือนไหว
อย่างต่อเนื่องและยาวนาน อาจท าให้ผลงานช ารุดได้ ดังนั้น แนะน าว่าควรออกแบบกลไกท่ีไม่ซับซ้อน
มาก และมีการสร้างความแข็งแรงและคงทนในการยึดจับกลไกต่างๆ จะท าให้วางแผนการแก้ไขปัญหา
ต่างๆ ได้ล่วงหน้า 
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ภาคผนวก 
 

1.โค้ดภาษาซี 

 1.1 โค้ดการเคลื่อนที่3 

int trigPin = 6; 
int echoPin = 7; 
 
int trigPin1 = 4; 
int echoPin1 = 5; 
 
int trigPin2 = 8; 
int echoPin2 = 9; 
 
float v=331.5+0.6*20; 
void setup() { 
  Serial.begin (9600); 
pinMode(trigPin, OUTPUT); 
pinMode(echoPin, INPUT); 
pinMode(trigPin1, OUTPUT); 
pinMode(echoPin1, INPUT); 
pinMode(trigPin2, OUTPUT); 
pinMode(echoPin2, INPUT); 
  pinMode(10, OUTPUT); 
  pinMode(11, OUTPUT); 
  pinMode(12, OUTPUT); 
  pinMode(13, OUTPUT);  
                                                             
3

 Karvinen, T. (2014). Make : sensors / by Tero Karvinen, Kimmo Karvinen, and Ville Valtokari. 

Sebastopol, CA :, Maker Media. 
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} 
float distanceM(){ 
digitalWrite(trigPin, LOW); 
delayMicroseconds(3); 
digitalWrite(trigPin, HIGH); 
delayMicroseconds(5); 
digitalWrite(trigPin, LOW); 
 float tUs = pulseIn(echoPin, HIGH); 
 float t = tUs / 1000.0 / 1000.0 / 2; 
 float d = t*v; 
 return d*100;  
} 
float distanceM1(){ 
digitalWrite(trigPin1, LOW); 
delayMicroseconds(3); 
digitalWrite(trigPin1, HIGH); 
delayMicroseconds(5); 
digitalWrite(trigPin1, LOW); 
 float tUs = pulseIn(echoPin1, HIGH); 
 float t = tUs / 1000.0 / 1000.0 / 2; 
 float d1 = t*v; 
 return d1*100;  
} 
float distanceM2(){ 
digitalWrite(trigPin2, LOW); 
delayMicroseconds(3); 
digitalWrite(trigPin2, HIGH); 
delayMicroseconds(5); 
digitalWrite(trigPin2, LOW); 
 float tUs = pulseIn(echoPin2, HIGH); 
 float t = tUs / 1000.0 / 1000.0 / 2; 
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 float d2 = t*v; 
 return d2*100;  
} 
void loop() { 
  int d = distanceM(); 
  int d1 = distanceM1(); 
  int d2 = distanceM2(); 
 Serial.print(d, DEC); 
 Serial.print(" 2 -"); 
 Serial.print(d1, DEC); 
 Serial.print(" 3 -"); 
 Serial.println(d2, DEC); 
 delay(200); 
if (d <= 30) 
  { 
       digitalWrite(10, HIGH);    
     digitalWrite(11, LOW);   
     digitalWrite(12, LOW);    
     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(4000);      
     digitalWrite(10, LOW);    
     digitalWrite(11, HIGH);   
     digitalWrite(12, LOW);    
     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(2000);       
  } 
 if (d1 <= 30) 
  { 
     digitalWrite(10, HIGH);    
     digitalWrite(11, LOW);   
     digitalWrite(12, LOW);    
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     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(4000);      
     digitalWrite(10, LOW);    
     digitalWrite(11, HIGH);   
     digitalWrite(12, LOW);    
     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(2000);           
  } 
if (d2 <= 30) 
  { 
     digitalWrite(10, HIGH);    
     digitalWrite(11, LOW);   
     digitalWrite(12, LOW);    
     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(4000);      
     digitalWrite(10, LOW);    
     digitalWrite(11, HIGH);   
     digitalWrite(12, LOW);    
     digitalWrite(13, HIGH);     
     delay(2000);       
  } 
else  
{  
     digitalWrite(10, LOW);    
     digitalWrite(11, HIGH);    
     digitalWrite(12, HIGH);    
     digitalWrite(13,LOW);         
} 
} 
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 1.2 โค้ดการเล่นดนตรี4 

#include <Servo.h> 

Servo myservo1;  

const int analogInPin1 = A5;   

const int servoOutPin1 = 7;  

int sensorValue1 = 0;    

int outputValue = 0;        

int pos = 0;    

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  myservo1.attach(7);   

} 

void loop() { 

  sensorValue1 = analogRead(analogInPin1); 

  analogWrite(servoOutPin1, analogInPin1); 

  Serial.print(" 1 = "); 

  Serial.println(sensorValue1); 

  delay(1); 

                                                             
4

 Ibid. 
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if (sensorValue1>=500){ 

  for (sensorValue1 = 0; sensorValue1 <= 180; sensorValue1 += 1) {  

    myservo1.write(sensorValue1);               

    delay(1);                      

  } 

  for (sensorValue1 = 180; sensorValue1 >= 0; sensorValue1 -= 1) {  

    myservo1.write(sensorValue1);              

    delay(1);                       

  } 

} 

else  

{ 

  myservo1.write(90);  

} 

} 
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ชื่อ-สกุล ชานนท์ เดชะโสภณ 
วัน เดือน ปี เกิด 7 เมษายน 2533 
สถานที่เกิด โรงพยาบาลนพรัตน ์
วุฒิการศึกษา ปริญญาตร ีศิลปกรรมศาสตรบัณฑิต (จิตรกรรม) 
ที่อยู่ปัจจุบัน 39/24 หมู ่12 เขตหนองจอก แขวงหนองจอก ถ.มิตรไมตรี กทม. 10530 
ผลงานตีพิมพ์ พ.ศ.2558 - นิทรรศการ Myanma My friends เมียนมา เพื่อนเรา   

                 โครงการจัดต้ังภาควิชาส่ือผสม คณะจิตรกรรม  
                 ประติมากรรมและภาพพิมพ์มหาวทิยาลัยศิลปากร  
พ.ศ.2556 - นิทรรศการ 'ต่างผนัง,ต่างท่ีว่าง,ต่างความคิด' ครบรอบ 20   
                 ปี วิจิตรศิลป์ KMITL  
พ.ศ.2556 - ศิลปะสัญจรครั้งท่ี 4 นิทรรศการงานศิลปะภายใต้นิยามค า  
                 ว่า "เส้น" โดยคณาจารย์และนักศึกษาสถาบัน  
                 เทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง หอศิลป์  
                 วัฒนธรรมเชียงใหม่ (สามกษัตริย์)   
พ.ศ.2555 - ศิลปะสัญจรครั้งท่ี 3 หัวข้อ Signature เส้นลายมือ จังหวัด    
                 ภูเก็ต และ มหาสารคาม  
พ.ศ.2553 - ศิลปะสัญจรครั้งท่ี 2 หัวข้อ ‘‘Super market” หาดใหญ่   
                 จังหวัดสงขลา                            
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