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บทคดัยอ่ 
 

ปจัจุบนัมกีารพฒันาหุ่นยนต์เสมอืนมนุษย์และเทคโนโลยขีองหุ่นยนต์กนัอย่างแพร่หลาย เช่นเดยีวกบัการประยุกต์ใช้งาน
ทางการแพทยส์ าหรบัการบ าบดัและฟ้ืนฟูสมรรถภาพ การปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ (Human-robot interaction; HRI) เป็น
การเพิม่ความสามารถในการสื่อสารของหุ่นยนต์ บทความนี้ ไดเ้สนอการพฒันาชุดต้นแบบการปฏสิมัพนัธ์ระหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์
ผ่านการรบัรู้สมัผสั เพื่อเป็นแนวทางการประยุกต์ใช้หุ่นยนต์เพื่อกระตุ้นพฒันาการด้านสงัคม ส าหรบัเด็กปกติและกลุ่มที่มีความ
บกพร่อง ชุดต้นแบบประกอบด้วย ตวัตรวจจบัแรงแบบหลายมติิราคาประหยดั และศรีษะหุ่นยนต์ทีม่ใีบหน้าเคลื่อนไหวไดค้ลา้ยกบั
มนุษย ์ใชแ้สดงผลการตอบสนองจากการสมัผสัทีม่นุษย์กระท าบนตวัตรวจจบัแรงที่ใช้เป็นผวิหนังของหุ่นยนต์ การประมวลผลแบบ
เวลาจริงด้วยบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อแสดงอารมณ์ความรู้สึกพื้นฐาน ได้แก่ ดีใจ ตื่นตัว เสียใจ และโกรธ การทดลองมี
อาสาสมคัรเขา้ร่วมการทดลองจ านวน 8 คน แต่ละคนท าการสมัผสัรูปแบบทีห่ลากหลายลงบนตวัตรวจจบั ได้แก่ สมัผสัดว้ยการลูบ 
การสะกดิ และการต ีจากผลการทดลองความถูกต้องเฉลีย่ในการจ าแนกรูปแบบอยู่ในช่วง 70 ถงึ 100 เปอรเ์ซน็ต์ ระบบทีน่ าเสนอ
สามารถแสดงการตอบสนองทางอารมณ์ผ่านศรีษะหุ่นยนตไ์ด ้เมื่อไดร้บัการสมัผสัทีห่ลากหลายรูปแบบจากมนุษย ์ดงันัน้ระบบอาจจะ
สามารถพฒันาต่อยอดเพื่อใชง้านจรงิไดใ้นอนาคต 

 

ค าส าคญั: การปฏสิมัพนัธร์ะหวา่งมนุษยก์บัหุ่นยนต ์การรบัรูท้างการสมัผสั พฒันาการทางดา้นสงัคม 
 
Abstract  

 
Currently, the development of humanoid robots and robotics technology is widely used, as well as medical 

applications for therapy and rehabilitation Human-robot interaction (HRI) is a function of a robot to communicate with the 
human. This paper proposes the development of the prototype of human-robot interaction through touch sensation to be a 
guideline for applying robots to stimulate social development for healthy children and disabled children. The prototype 
consists of two main parts which are the low-cost multidimensional force sensor and the head robot with face movements 
like a human for emotional expressions to response the touch of a human by real-time processing with a microcontroller to 
display the basic emotions, i.e., happy, awake, sorry and angry were define. There were eight volunteer subjects participate 
in the experiment. Each subject has to touch on the sensor with various patterns, i.e., pat, tap and hit. The results, the 
average accuracy of classification ranged in 70 to 100%. The prototype can demonstrate the emotional expressions by 
following the touch patterns. Therefore, the proposed might be further developed to use in the future. 
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บทน า 
ปจัจุบนัมงีานวจิยัเกีย่วกบัหุ่นยนตเ์สมอืนมนุษยจ์ านวนมาก เพื่อใหหุ้่นยนตส์ามารถท างานแทนมนุษยไ์ด ้ในช่วงแรกจงึมกีาร

สรา้งหุ่นยนตท์ีเ่ลยีนแบบ ท่าทาง การเคลื่อนไหว และการรบัรู ้เช่น การมองเหน็ การไดย้นิ ถูกพฒันาจนมคีวามกา้วหน้าไปอย่างมาก
ในเชงิววิฒันาการของหุ่นยนต์ (Wang, Tao, & Liu, 2018) การสรา้งใหหุ้่นยนต์สามารถปฏิสมัพนัธ ์และสื่อสารกบัมนุษยไ์ด ้(Social 
robotics) (Silvera-Tawil et al., 2014) และ (Sun et al., 2014). เริม่ต้นเป็นการท าใหหุ้่นยนต์สามารถเรยีนรู ้(Cognitive robotics) 
และจดจ าวตัถุ เช่น สิง่ของ ใบหน้า และการแสดงออกอารมณ์ของมนุษย ์เป็นต้น โดยอาศยัการประมวลผลภาพและวธิกีารเรยีนรูห้รอื
จดจ า การสนทนากบัหุ่นยนต์ผ่านการรูจ้ าเสยีงและพูดโต้ตอบได ้นอกจากนี้ การรบัรูแ้ละรูส้กึสมัผสั (Touch and tactile sensation) 
(Jung et al., 2017) ยงัถูกเสนอเพื่อเพิม่ความสามารถในการตดิต่อสื่อสารกบัมนุษยเ์ช่นกนั (Willemse et al., 2017) ส าหรบัการ
ปฏสิมัพนัธท์างสงัคมดว้ยการรบัรูส้มัผสัของมนุษย ์(Social touch) นอกจากการรูส้กึสมัผสัถงึแรง รูปแบบ และต าแหน่ง ยงัขึน้อยู่กบั
ระดบัความสมัพนัธ ์อารมณ์ พฤตกิรรม และเจตนารมณ์ ซึง่เป็นกลไกลทีซ่บัซ้อน เป็นขดีจ ากดัในการพฒันาการปฏสิมัพนัธร์ะหว่าง
มนุษยก์บัหุ่นยนต์ดว้ยการรบัรูส้มัผสั (Social touch interactions) (Willemse & Van Erp, 2019) นอกจากความสามารถของหุ่นยนต ์
ลักษณะภายนอกของหุ่นยนต์ ได้แก่ ลักษณะหน้าตา และผิวหนังสัมผัส มีความส าคัญต่อความรู้สึกมนุษย์ในการใช้งานจริง 
(Yamashita et al., 2018) ในบางครัง้การทีหุ่่นยนต์มหีน้าตาเหมอืนคนมาก อาจไม่ส่งผลดเีสมอไปในการใชง้านกบักลุ่มผูใ้ชบ้างราย 
เช่น เดก็หรอืผูป้ว่ยจติเวชบางกลุ่ม จงึนิยมการสรา้งศรีษะหุ่นยนตท์ีม่เีพยีงองคป์ระกอบคลา้ยกบัใบหน้ามนุษย ์(Loureiro et al., 2017) 
และใหค้วามรูส้กึไม่เป็นสิง่มชีวีติแต่ท าใหผู้้ใชส้นิทใจในการปฏิสมัพนัธ ์นอกจากลกัษณะภายนอกทีด่งึดูดความสนใจแลว้ การแสดง
อารมณ์ และบุคลกิภาพของหุ่นยนตย์งัมสีว่นส าคญัเช่นเดยีวกนั ปจัจุบนัมปีระเทศญีปุ่น่ และสหรฐัอเมรกิาทีน่ าหุ่นยนต์มาใชเ้ป็นเพื่อน
กบัมนุษย ์ช่วยฟ้ืนฟูสภาพจติใจในผูป้ว่ยเรือ้รงัหรอืผูพ้กิารกลุ่มตดิบา้นตดิเตยีงตดิบา้น และคลายความเหงาใหก้บัผูส้งูอายุ ดงักล่าวมา
นัน้เป็นแรงจงูใจในการพฒันาระบบการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ส าหรบัช่วยฝึกเดก็ทีม่ีความบกพร่องของพฒันาการดา้น
สงัคม เพื่อลดพฤตกิรรมการเล่นทีรุ่นแรงเกนิกว่าเหตุกบัผูอ้ื่น ช่วยสอนการรปูแบบการสมัผสัทีเ่หมาะสมส าหรบัการปฏสิมัพนัธก์บัผูอ้ื่น 
ช่วยเพิม่ความสามารถในการเขา้สงัคม 

บทความนี้เป็นเพยีงการเริม่ตน้ของการพฒันาการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ผ่านการรบัรูก้ารสมัผสั มกีารสรา้งต้น
แบบอย่างง่าย ใหท้ราบถงึภาพรวมการท างาน อุปกรณ์ องคป์ระกอบ และการเชื่อมต่อดงัแสดงในรูปที ่1(ก) อุปกรณ์ทีใ่ชป้ระกอบดว้ย 
1) ตวัตรวจจบัการสมัผสัแบบยดืหยุ่นหลายมติ ิ2) ศรีษะหุ่นยนต์ทีม่อีงคป์ระกอบบนใบหน้าใกลเ้คยีงกบัมนุษย์ สามารถแสดงอารมณ์
พืน้ฐานไดด้งัรปูที ่1(ข) มกีารเลอืกสมัผสัดว้ยฝ่ามอืมนุษยม์าใชท้ดสอบ แรงทีม่นุษยก์ระท ากบัตวัตรวจจบัการสมัผสัแบบหลายมติถิูก
น ามาประมวลผลแสดงอารมณ์ออกผ่านศรีษะหุ่นยนต ์ท าการส ารวจคุณลกัษณะ และพฤตกิรรมของตวัตรวจจบัการสมัผสัแบบยดืหยุ่น 
ทดสอบประสทิธภิาพจ าแนกรปูแบบการสมัผสัดว้ยอลักอรทิมึทีเ่สนอ โดยมุ่งหวงัใหต้น้แบบการศกึษาการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บั
หุ่นยนตผ์่านการรบัรูก้ารสมัผสัเป็นประโยชน์แก่ผูท้ีส่นใจ รวมถงึสรา้งแนวทางในการพฒันาหุ่นยนต์กระตุ้นพฒันาการทกัษะทางสงัคม 
(Social skills) ในกลุ่มเดก็ทีม่คีวามบกพร่อง สรา้งแรงจูงใจในการศกึษา และพฒันาหุ่นยนต์เสมอืนมนุษยเ์พื่อฟ้ืนฟูสภาพจติใจใหก้บั
ผูป้ว่ยเรือ้รงัหรอืผูพ้กิาร  
 

  
(ก) (ข) 

รปูท่ี 1 (ก) ไดอะแกรมการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนตผ์่านการสมัผสั (ข) ภาพตวัอย่างของชุดตน้แบบ 
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วสัดอุปุกรณ์และวิธีด าเนินการ 
จากรปูที ่1(ก) แสดงภาพรวม และสว่นประกอบการท างานของระบบการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ผ่านการสมัผสั 

โดยล าดบัการท างานเริม่ตน้จาก การตรวจจบัการสมัผสัดว้ยแรงกด จะใหค่้าทางไฟฟ้าออกมาเพื่อเขา้สู่การจดัท าขอ้มูลจากการแปลง
จากอนาลอกเป็นดจิทิลั ท าการจ าแนกขอ้มลูเพื่อระบุรปูแบบการสมัผสั แลว้ส่งใหส้่วนแสดงผล คอืใบหน้าของหุ่นยนต์แสดงอารมณ์ให้
มนุษยร์ูถ้งึการตอบสนองของหุ่นยนตต่์อการสมัผสั รปูแบบการสมัผสัทีใ่ชจ้ าแนก และจดจ า ไดแ้ก่ การลบู การสะกดิ และการต ีส าหรบั
อารมณ์พืน้ฐานทีใ่หหุ้่นยนตแ์สดงออก ไดแ้ก่ คอื ดใีจ โกรธ  ตื่นตวั และผ่อนคลาย ส าหรบัรายละเอยีดวสัดุอุปกรณ์ และอลักอรทิมึ ซึง่
ในการท างานของระบบสามารถอธบิายไดด้งัต่อไปนี้ 

 
ตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมิติ 

 
(ก) 

 
(ข) 
 

   
สมัผสัดว้ยการลบู สมัผสัดว้ยการสะกดิ สมัผสัดว้ยการต ี

(ค) 
รปูท่ี 2 (ก) สว่นประกอบและการตดิตัง้วสัดุส าหรบัสรา้งตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติ ิ (ข) การเชื่อมต่อตวัตรวจจบัการสมัผสั

หลายมติกิบัหน่วยประมวลผล (ค) รปูแบบการสมัผสัทีก่ระท ากบั 
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การสรา้งตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติิโดยอาศยัหลกัการเซนเซอรแ์บบตวัต้านทาน (Resistive sensors) แปลงค่าปรมิาณ
ทางกายภาพ (Physical quantity) เป็นสญัญาณทางไฟฟ้า เช่น เซนเซอรว์ดัแรง (Force / pressure sensors) โดยการน าวสัดุทาง
ไฟฟ้าแบบยดืหยุ่น แลว้จดัเรยีงบนแขนของหุ่นยนต์ห่อหุม้ดว้ยวสัดุนิ่มใหม้คีวามรูส้กึคลา้ยผวิหนัง (Šekoranja et al., 2014) วสัดุ
อุปกรณ์ประกอบดว้ย แผ่นตวัน าไฟฟ้า และแผ่นตวัต้านทาน ส าหรบัแผ่นตวัน าจะใชเ้ป็นเทปทองแดงทีม่ขีนาด 10 X 95 มลิลเิมตร 
จ านวน 5 แถบ น ามาตดิเรยีงกนับนแผ่นใส โดยแต่ละแถบมรีะยะห่าง 30 มลิลเิมตร ต้องใชแ้ผ่นตวัน าจ านวน 2 แผ่นทีม่กีารตดิเทป
ทองแดงในแนวนอน และแนวตัง้ เชื่อมต่อสายไฟกบัเทปทองแดงทัง้หมด (https://www.instructables.com) เพื่อส่งสญัญาณไฟฟ้าเขา้
ไปยงับอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร ์Esp32 ส าหรบัแผ่นตวัตา้นทาน จะใชเ้ป็นแผ่น Velostat ทีม่ขีนาดเท่ากบั 80 x 80 มลิลเิมตร ซึง่เป็น
วสัดุพื้นผิวที่เป็นสื่อกระแสไฟฟ้าที่ถูกน ามาใช้อย่างแพร่ในการสร้างตัวตรวจจับแรง น าแผ่นตัวน าสองแผ่นวางประกบและแผ่น 
Velostat แลว้ใชแ้ผ่นโฟมยดืหยุ่นแบบบางวางประกบแผ่นตวัน าสองทัง้สองอกีชัน้ ดงัแสดงในรูปที ่2(ก) ส าหรบัการส่งสญัญาณไฟฟ้า
เขา้ไปยงับอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร ์Esp32 เนื่องจากจ านวนพอรต์ของ Esp32 ไม่เพยีงพอกบัจ านวนต าแหน่งเซนเซอรท์ัง้หมด 25 
ต าแหน่งของตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติ ิจงึตอ้งใชก้ารมลัตเิพลก็ซส์ญัญาณดว้ย Analog/Digital Multiplexer (MUX) แบบ 16 ช่อง 
จ านวน 2 ตวัส าหรบั เพื่อสง่สญัญาณจ านวน 25 ช่องไปยงั Esp32 ดงัรปูที ่2(ข)  

 
การเกบ็ข้อมูลและการจ าแนกกลุ่ม 
ก่อนการทดลองมกีารเกบ็ตวัอย่างขอ้มูลจากผูท้ดลองจ านวน 5 คน โดยแบ่งขอ้มูลออกเป็น 3 ชุด จากการสมัผสัดว้ยการต ีการ

ลบู การสะกดิ เพื่อค านวณ และใชอ้า้งองิในการจ าแนกกลุ่ม ผูท้ดลองจะตอ้งสมัผสัลงบนตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติิทีส่รา้งขึน้ ตาม
รปูแบบทีก่ าหนด รปูแบบละ 5 ครัง้ แต่ละครัง้จะไดข้อ้มลูค่าแรงดนัไฟฟ้าจากตวัตรวจจบั 25 ต าแหน่ง การเกบ็ค่าจะเริม่ตน้เมื่อพบว่ามี
ค่าแรงดนัไฟฟ้ามากกว่าช่วงปกต ิ50 เปอรเ์ซน็ต์ ท าการเกบ็ขอ้มูลจ านวน 40 รอบ เป็นเวลา 4 วนิาท ีไดข้อ้มูลทัง้สิน้จ านวน 1000 
ตวัอย่าง (25x40) ในแต่ละรปูแบบการสมัผสั ท าการนอรม์ลัไลเซชนั (Normalization) ลดความซ ้าซอ้นของขอ้มูลแลว้จดัเกบ็เป็นขอ้มูล
อา้งองิของแต่ละกลุ่ม การจ าแนกกลุ่มขอ้มลูจากการทดลองจรงิจะใช้วธิ ีk-Nearest Neighbors (kNN) (Cover & Hart, 1967)  ซึง่อาศยั
การเปรยีบเทยีบค่าระยะทางแบบยูคลดิ (Euclidean distance) ขอ้มูลจากการสมัผสัที่มคี่าใกลเ้คยีงกบัขอ้มูลในกลุ่มตวัอย่างใดมาก
ทีส่ดุ จะถูกจดัใหอ้ยู่กลุ่มเดยีวกบัตวัอย่างของการสมัผสันัน้ ดงักล่าวถูกน าไปใชบ้นไมโครคอนโทรลเลอร์ Esp32 ซึง่มใีชง้านง่ายและ
ราคาถูก เพื่อสรา้งเป็นชุดการเรยีนรูแ้ละพฒันา อย่างไรกต็ามไมโครคอนโทรลเลอร ์Esp32 ยงัมศีกัยภาพของการประมวลผลไม่ดมีาก
นกั โดยเฉพาะเมื่อใชก้บัการประมวลอลักอรทิมึทีซ่บัซอ้น และงานทีค่วามตอ้งการพืน้ทีห่น่วยความจ าทีม่าก 

หวัหุ่นยนตแ์สดงอารมณ์ 

 
(ก) 

     
ปกต ิ ตื่นตวั ดใีจ งว่งซมึ โกรธ 

(ข) 
รปูท่ี 3 (ก) อุปกรณ์ส าหรบัสรา้งใบหน้าใหศ้รีษะหุ่นยนต ์และการเชื่อมต่อ (ข) ตวัอย่างการแสดงผลแต่ละอารมณ์ 
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การปฏสิมัพนัธท์างสงัคมผ่านการสมัผสัของมนุษย ์ในการตอบสนองต่อการถูกสมัผสัสามารถแสดงออกในรูปแบบต่างๆ เช่น 
ท่าทาง อารมณ์ความรูส้กึ และพฤตกิรรม เป็น ระบบนี้ไดเ้สนอเพยีงการแสดงออกทางอารมณ์ใหก้บัหุ่นยนต์ เพื่อใชต้อบสนองต่อการ
สมัผสัจากมนุษย ์ท าใหเ้กดิการปฏสิมัพนัธก์นัทัง้สองฝ่าย จงึมกีารสรา้งศรีษะหุ่นยนต์ทีม่อีงคป์ระกอบใบหน้าใกลเ้คยีงกบัมนุษย ์และ
แสดงอารมณ์ไดผ้่านแอลอดีแีบบเมทรกิซ์ (LED matrix) ขนาด 8 x 8 จ านวน 3 ชุด ประกอบดว้ย ปาก และตาทัง้สองขา้ง สามารถ
เคลื่อนไหวไดถู้กควบคุมการแสดงผลดว้ยบอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega 2560 เบือ้งต้นก าหนดใหใ้บหน้าของหุ่นยนต์
แสดงอารมณ์ไดเ้พยีง 5 อารมณ์ ไดแ้ก่ ปกต ิตื่นตวั ดใีจ ง่วงซมึ และโกรธ ดงัแสดงในรูปที ่3(ข) ซึง่เป็นอารมณ์พืน้ฐานทีค่นส่วนใหญ่
เขา้ใจ และสามารถตคีวามไดช้ดัเจน การแสดงอารมณ์จะสมัพนัธก์บัรปูแบบการสมัผสัดงัรายละเอยีดขอ้ก าหนดต่อไปนี้  

1) หุ่นยนตแ์สดงใบหน้าปกตเิมือ่ไม่มกีารสมัผสัใดๆ และจะแสดงใบหน้าง่วงซมึเมื่อไมม่กีารสมัผสัเป็นเวลา 5 นาท ี 
2) หุ่นยนตแ์สดงใบหน้ายิม้เมื่อมกีารลบู 
3) หุ่นยนตแ์สดงใบหน้าตื่นตวัเมื่อมกีารสะกดิ  
4) หุ่นยนตแ์สดงใบหน้าโกรธเมือ่มกีารตอีย่างแรง 
 

การทดลอง 
การทดลองมอีาสาสมคัรเขา้ร่วมการทดลองทัง้สิน้จ านวน 8 คน เป็นเพศชาย 4 คน และเพศหญงิ 4 คน แต่ละคนจะต้องท า

การสมัผสัดว้ยรูปแบบต่างๆ ไดแ้ก่ การลูบ การสะกดิ และการตีลงไปตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติดิว้ยมอืขา้งทีถ่นัด ดงัรูปที ่2(ค) 
โดยแต่ละรูปแบบจะต้องกระท าทัง้สิน้จ านวน 30 ครัง้ ท าการประมวลผลแบบเวลาจรงิในการจ าแนกลุ่มโดยใชก้ารจ าแนกดว้ยวธิ ีk-
Nearest Neighbors บนัทกึค่าความถูกตอ้ง เพื่อประเมนิประสทิธภิาพการท างานของตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติทิีส่รา้งขึน้ และการ
ท างานของระบบในการจ าแนกรปูแบบการสมัผสั ตวัอย่างการทดลองแสดงดงัรปูที ่4(ก) การตดิตัง้ชุดตวัตรวจแรงหลายมติลิงบนศรีษะ
หุ่นยนต ์ดงัรปูที ่4(ข) และ 4(ค) เพื่อน าไปใชง้านจรงิในอนาคต  
 

   
(ก) (ข) (ค) 

รปูท่ี 4 (ก) ภาพตวัอย่างขณะท าการทดลอง (ข) ศรีษะหุ่นยนตบ์อกอารมณ์ทีม่กีารตดิตวัตรวจแรงหลายมติ ิ(ค) ประเมนิลกัษณะ
ภายนอกของศรีษะหุ่นยนตเ์บือ้งตน้ 
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ผลและอภิปรายผล 
 
ตารางท่ี 1 ประสทิธภิาพการท างาของชุดตน้แบบทีน่ าเสนอ 

ผูท้ดลอง ค่าความถกูต้องเฉล่ีย (เปอรเ์ซน็ต)์ 
รปูแบบการสมัผสั 

การลูบ การสะกิด การตี 
1 100.00 80.00 73.33 
2 100.00 76.67 76.67 
3 100.00 80.00 86.67 
4 100.00 73.33 80.00 
5 96.67 70.67 86.67 
6 100.00 86.67 80.00 
7 96.67 70.00 76.67 
8 100.00 96.67 86.67 

ค่าเฉล่ีย 99.17 79.25 80.84 
 
1) อภปิรายถงึตวัตรวจจบัการสมัผสัหลายมติิทีส่รา้งขึน้ ส าหรบัการตอบสนองของแรงอยู่ในเกณฑพ์อใช ้ด้วยขนาด และ

ความละเอยีดของตวัตรวจจบัทีน่ ามาใชท้ดลอง วสัดุห่อหุ้มอาจจะมผีลกระทบต่อการตอบสนองของตวัตรวจจบั จากการสอบถามผู้
ทดลองถึงความรู้สมัผสัคล้ายผวิหนังเมื่อออกแรงกระท า พบว่ามคีวามคล้ายไม่มาก แต่ให้ความรูส้กึที่ดต่ีอการสมัผสั  การหาค่าที่
เหมาะสมส าหรบัจ าวนเซนเซอร์ต่อพื้นเป็นสิง่ทีต่้องพจิารณาต่อ เนื่องจากเป็นสิง่ส าคญัในการรบัค่า ที่อาจส่งผลต่อประสทิธภิาพที่
เพิม่ขึน้ของระบบได ้

2) อภปิรายถงึศรีษะหุ่นยนต์แสดงอารมณ์ อุปกรณ์ใชง้านง่ายมาซบัซอ้นเหมาะส าหรบัการศกึษาเรยีนรู ้ส่วนอลักอรทิมึทีใ่ช้
จ าแนกรปูแบบการสมัผสัเป็นเพยีงการจดักลุ่ม (Clustering) จงึท าใหป้ระสทิธภิาพไม่สงูในทุกรูปแบบการสมัผสั เนื่องดว้ยกลุ่มในการ
จ าแนกมน้ีอย รวมถงึการตอ้งการใชง้านแบบพกพา จงึไดล้องน าวธิ ีk-Nearest Neighbors มาใชบ้นบอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร ์Esp32 
แต่เมื่อทดสอบแลว้พบว่าหน่วยความจ าไม่เพยีงพอต่อการไดม้าของขอ้มลูทีค่รอบคลุมทุกรปูแบบการสมัผสั ส่วนของการแสดงอารมณ์ 
ตา และปากสามารถเคลื่อนไหวแสดงอารมณ์ได ้โดยท าไดเ้พยีงแค่ตอบสนองดว้ยอารมณ์ทีต่รงกบัรูปแบบการสมัผสัทีต่ัง้ค่าไว ้โดยไม่
มคีวามสมัพนัธเ์ชื่อมโยงเชงิพฤตกิรรมเหมอืนมนุษย ์ตงัอย่างเช่น เมื่อเราโดนสมัผสัดว้ยการต ีการแสดงออกทางอารมณ์จะขึน้อยู่กบั
ความสมัพนัธร์ะหว่างเรากบัผูท้ีต่ ี(Willemse & Van Erp, 2019)  และเมื่อมอีารมณ์โกรธแลว้ การคลายความโกรธลงจะขึน้อยู่กบัสิง่ๆ 
มากมาย ซึ่งมคีวามซบัซอ้นมาก (Ficocelli et al., 2016) ดงันัน้การวจิยัเชงิลกึเพื่อพฒันาระบบด้วยปญัญาประดษิฐ์ (Artificial 
intelligence) ทีจ่ าลองการเรยีนรูข้องมนุษยจ์งึมน่ีาสนใจอย่างมากในการพฒันาการปฏสิมัพนัธข์องหุ่นยนตใ์นอนาคต 

 
สรปุผลการวิจยั 

บทความนี้ไดพ้ฒันาชุดตน้แบบการปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ดว้ยการสมัผสั มกีารใชต้วัตรวจจบัแรงแบบหลายมติิ
เป็นผวิหนังใหหุ้่นยนต์ และมกีารศรีษะหุ่นยนต์ที่แสดงอารมณ์เพื่อตอบสนองการสมัผสั จ าแนกรูปแบบการสมัผสัและแสดงอารมณ์ 
ดงันี้ เริม่ตน้เมื่อไม่มกีารสมัผสัใดๆ จะแสดงใบหน้าปกต ิจะใบหน้าง่วงซมึเมื่อไม่มกีารสมัผสัเป็นเวลานาน เมื่อตรวจพบการลบูจะแสดง
ใบหน้ายิม้ เมื่อพบการสะกดิจะแสดงใบหน้าตื่นตวั  และแสดงใบหน้าโกรธเมื่อตรวจพบการต ีจากการทดลองพบว่าชุดตน้แบบสามารถ
จ าแนกรูปแบบได้ในระดบัด ีสามารถน าไปประยุกต์ใช้งานเบื้องต้นในการกระตุ้นพฒันาการด้านสงัคมในเดก็ด้วยการดูแลของนัก
กจิกรรมบ าบดัได ้รวมถงึการใชเ้ป็นสือ่ในการศกึษาเรยีนรูก้ารปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ในทางปฏบิตัไิด ้อย่างไรกต็ามชุด



การพฒันาตน้แบบชุดการเรยีนรูก้ารปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัหุ่นยนต์ผ่านการรบัรูท้างการสมัผสัและการประยุกต์ใชก้ระตุน้พฒันาการด้านสงัคมในเดก็ 
http://wjst.wu.ac.th/index.php/wuresearch 

การประชุมวชิาการระดบัชาต ิ“สารสนเทศศาสตรว์ชิาการ 2019” วนัที ่25-26 มถุินายน 2562 
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ต้นแบบยงัต้องมกีารพฒันาต่อในหลายดา้น ไดแ้ก่ วธิกีารจ าแนก และการใชบ้อรด์ไมโครคอนโทรเลอรต์ระกูลอื่นที่เหมาะสมกบัเพื่อ
ประสทิธภิาพทีด่ขี ึน้  
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