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บทคัดย่อ 

ตั้งแต่เกิดการแพร่ระบาดของเชื้อไวรัสโควิด-19 ในช่วงต้นปี 2563 จนถึงปัจจุบัน เป็นช่วงเวลาที่นักนวัตกรทั่วโลกไม่
หยุดคิดค้นนวัตกรรมที่ทำหน้าท่ีป้องกันการติดเชื้อ รวมถึง หุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ (Medical transport robot)  โดยมี
วัตถุประสงค์หลักคือ เพื่อลดการสัมผัสที่ไม่จำเป็นกับผู้ป่วย ลดอัตราการติดเช่ือ ลดความเสี่ยงจากผู้ป่วย และเพื่อแบ่งเบา
ภาระของบุคลากรทางการแพทย์ การทำงานจะขนส่งอาหารและเวชภัณฑ์ ไปยังเตียงผู้ป่วย รวมทั้งการนำกลับโดยการบังคับ
ผ่านมือถือ มีการตรวจวัดอุณหภูมิ  พ่นเจลแอลกอฮอล์ แล้วแจ้งเตือนผ่านแอพลิเคช่ันไลน์  กล้องวงจรปิดสามารถติดต่อ
สอบถามอาการของผู้ป่วยได้ตลอดเวลา จากผลการทดลอง สรุปได้ว่า หุ่นยนต์ทางการแพทย์ทำงานได้ถูกต้องและแม่นยำ
ตามทีก่ำหนด ท้ังการแจ้งเตือนผ่านแอพลิเคช่ันไลน์ และ การสอบถามขอ้มูลผ่านกล้องวงจรปิด 

 
คำสำคัญ :  ชุดโครงหุน่ยนต์ขนส่งทางการแพทย์  ระบบอัตโนมัติ  การแพทย์  เทคโนโลยี 

 

บทนำ 

 ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา 

นับตั้งแต่เกิดการแพร่ระบาดของเช้ือไวรัสโควิด-19 ในช่วงต้นปี 2563 จนถึงปัจจุบัน เป็นช่วงเวลาที่นักนวัตกรทั่ว
โลกไม่หยุดคิดค้นนวัตกรรมที่ทำหน้าที่ป้องกันการติดเชื้อ รวมถึง "หุ่นยนต์" ที่สามารถเป็นตัวช่วยบุคลากรทางการแพทย์ได้ ที่
ผ่านมา “หุ่นยนต์” ถือเป็นหนึ่งในนวัตกรรมสิ่งประดิษฐ์ที่มีส่วนช่วยลดความเสี่ยงให้กับบุคลากรทางการแพทย์อย่างมี
ประสิทธิภาพ ทั้งช่วยลดการสัมผัส ลดขั้นตอนยุ่งยากในการทำงาน ช่วยลดความเสี่ยงและแบ่งเบาภาระให้กับบุคลากรทาง
การแพทย์ ในช่วงทีม่ีการแพร่ระบาดของเชื้อไวรัสโควิด-19  

ผู้จัดทำจึงเห็นถึงความสำคัญและความปลอดภัยของบุคลากรทางการแพทย์ จึงได้คิดค้นสิ่งประดิษฐ์สมองกลที่มีช่ือ
ว่า  “หุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์”  ขึ้นมาเพื่อลดความเสี่ยงของการแพร่เช้ือต่อบุคลากรทางการแพทย์อีกด้วย 
 
วัตถุประสงค ์ 

1. เพื่อลดการสัมผัสที่ไม่จำเป็นกับผู้ป่วยท่ีติดเชื้อโควิด-19 
2. เพื่อลดอัตราการตดิเช่ือจากผู้ปว่ยที่ติดเช้ือโควิด-19 
3. เพื่อลดความเสี่ยงจากผู้ป่วยทีต่ดิเช้ือโควิด-19 

      4. เพื่อแบ่งเบาภาระของบุคลากรทางการแพทย ์
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วิธีดำเนินการวิจัย 
 

     1.วัสดุ/อปุกรณ ์
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     2.วิธีการดำเนินโครงงาน 

2.1.ศึกษาบอร์ด Kidbright 

2.2.ศึกษาการต่อวงจรไฟฟ้า 

2.3.ศึกษาเกีย่วกบัเซ็นเซอร์ที่จะใช้ 

2.4.ศึกษาการเขียนโค้ดสั่งงานผ่าน Kidbright 

ทำโครงงานหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์โดยใช้ Kidbright เป็นตัวควบคุม การทำงานของระบบ เพือ่เพิ่มความ
สะดวกสบายให้กับบุคลากรทางการแพทย์ ทดสอบการทำงานโดยจำลองสถานการณ์จริงๆ 

1  บอร์ด Kidbright  3 ตัว 
 2 ตัวควบคุมมอเตอร์ L298N 1ตัว 

 3 สายจั๊มเปอรผ์ู้-เมีย 3 ชุด 
 4 บอร์ดทดลอง 3 ตัว 
 5 Ultrasonic  2 ตัว 

 6 IR Infrared 2 ตัว 
 7 มอเตอร์ DC 12v 2 ตัว 

 8 แบตเตอรี่ 12 v 1 ใบ 
 9 แผ่นอะครลิิค 12 แผ่น 
 10 อะลูมิเนยีม 3 แท่ง 
 11 ล้อ 3 ล้อ 

 12 ลูกรีเวท 3 ถุง 
 13 ตัวยิงลูกรีเวท 1 ตัว 
14 สว่าน 1 ตัว 
 15 servo 2 ตัว 
 16 HC-05 เซ็นเซอร์บลูทูธ 1ตัว 

 17 เซ็นเซอร์วดัอุณหภูมิรา่งกาย GY-906  1 ตัว 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ขั้นตอน แผนการดำเนินงาน วิธกีารดำเนินงาน 

       1.เขียนโปรแกรมเพื่อควบคมุระบบการทำงานของหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ผ่าน Kidbright และ Arduino 

   โค้ดวัดอุณหภูมิ                                                                                  โค้ดกดเจลแอลกอฮอล ์

                                                           

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพหุ่นยนตข์นส่งทางการแพทย ์



โค้ดบังคับหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2. ทำโครงหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ ติดตั้งเซ็นเซอร์อุปกรณ์ การบังคับหุ่นยนต์ การวัดอณุหภมูิ การกดเจลแอลกอฮอล์  

อัตโนมัต ิ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.ทดสอบการทำงานของหุ่นยนตข์นส่งทางการแพทย์ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ผลการวิจัย 

 จากผลการใช้หุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ ออกแบบและสร้าง ระบบควบคุมการทำงาน โดยใช้ Kidbrigh  สามารถ
ลดการสัมผัสทีไ่ม่จำเป็นกับผู้ป่วยที่ติดเช้ือโควิด-19 ลดความเสีย่งจากผู้ป่วยท่ีติดเชื้อโควิด-19 และยังสามารถแบ่งเบาภาระ
ของบุคลากรทางการแพทย์ ได้อยา่งมีประสิทธิภาพ  

 
ตารางการทดลอง 

 

 

 

 

จำนวน
(คน) 

วัดอณุหถูมิ กดเจลแอลกอฮอล ์ ส่งอาหารและเวชภัณฑ ์ แจ้งเตือนผ่านไลน ์

ทำงานได้ ทำงานไม่ได้ ทำงานได้ ทำงานไม่ได้ ทำงานได้ ทำงานไม่ได้ ทำงานได้ ทำงานไม่ได้ 

1 ✓  ✓  ✓  ✓  

2 ✓  ✓  ✓  ✓  

3 ✓  ✓  ✓  ✓  

4 ✓  ✓  ✓  ✓  



อภิปรายผล  

การดำเนินโครงงานครั้งนี้มีวตัถุประสงค์เพื่อพัฒนาหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ให้มีประสิทธิภาพที่ดีกว่าเดิม ให้

สามารถใช้งานได้จริง และแบ่งเบาภาระของบุคลากรทางการแพทยโ์ดยใช้สมองกลชุด  Kidbright  เขยีนโปรแกรมการควบคุม

หุ่นยนต์ การวดัอณุหภูมิ การกดเจลแอลกอฮอล์ และแจ้งเตือนการสง่อาหาร อัตโนมตัิ โดยการทดสอบสรุปได้ว่าสามารถ

ทำงานได้ตามที่กำหนด มีประสิทธิภาพและใช้งานไดจ้ริงในชีวิตประจำวัน 

สรุปผลการวิจัย 
 จากการทดลองหุ่นยนต์ขนส่งทางการแพทย์ สามารถลดการสัมผัสทีไ่ม่จำเป็นกับผู้ป่วย ลดอัตราการตดิเช่ือ ลดความ

เสี่ยงจากผู้ป่วย และเพื่อแบ่งเบาภาระของบุคลากรทางการแพทย์ ได้อย่างมีประสิทธิภาพ  
 

กิตติกรรมประกาศ 

 โครงงานเรื่องนี้สำเร็จขึ้นไดด้้วยความอนุเคราะห์ของมูลนิธิเทคโนโลยีสารสนเทศตามพระราชดำริ ในสมเด็จพระเทพ

รัตนราชสุดาฯ สยามบรมราชกุมารี ที่ไดส้นับสนุนทางด้านงบประมาณในการจัดทำโครงงานเรื่องนี้ข้ึนได้ตามวตัถุประสงค์ที่

วางแผนไว ้และขอขอบพระคุณทา่นผู้อำนวยการโรงเรียนศึกษาสงเคราะห์นราธิวาส  และคณุครูที่ปรกึษาโครงงาน ที่ได้

ส่งเสริม สนับสนุน ให้คำปรึกษาในการทำโครงงานในครั้งนี ้

 คณะผู้จัดทำ ขอขอบพระคณุผู้มีสว่นเกี่ยวข้องทุกๆท่าน ทั้งวิทยากรและอาจารย์ทกุท่านของมูลนิธิเทคโนโลยี

สารสนเทศตามพระราชดำริสมเดจ็พระเทพรตันราชสุดาฯ สยามบรมราชกุมารี ท่ีได้ถ่ายทอดความรู้ดา้นการเขียนโปรแกรม

ความรู้เบื้องต้นเกี่ยวกับภาษาซี ความรู้เกี่ยวกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนกิส์ที่สำคญัและวิธีการทำโครงงานให้มีประสิทธิภาพอัน

ก่อให้เกิดโครงงานเรื่องนี้ข้ึน คณะผู้จัดทำขอขอบพระคณุทุกท่าน ณ ท่ีนี่ด้วย 
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