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ABSTRACT 
This study aimed to investigate the technical problems and limitations of unmanned aerial vehicles 

(UAVs) equipped with robotic arms for fire rescue missions in field contexts, as well as to assess the satisfaction 
of field users with this technology in actual operations. A quasi-experimental qualitative research design was 
employed as a pilot study. The sample consisted of 10 participants, including rescue personnel and occupational 
safety officers, selected through purposive sampling. Data were collected using questionnaires, interviews, and 
field trials in simulated scenarios. Quantitative data were analyzed using descriptive statistics, while qualitative 
data were examined through content analysis. 

The findings revealed that users expressed the highest level of overall satisfaction with the technology 
(“strongly agree”; mean = 4.25±0.56), primarily because the robotic armed drone helped reduce risks to rescue 
personnel, provided rapid access to hazardous areas, and enabled timely responses to emergencies. The 
highest-rated dimension was “ease of use” (mean = 4.40±0.55), indicating that participants could quickly learn 
and operate the system without complexity. Identified technical limitations included difficulties in maneuvering 
within confined spaces, instability in grasping slippery or complex-shaped objects, limited flight duration due to 
battery capacity, and environmental impacts such as strong winds or rainfall. 

The results suggest that robotic arm-equipped UAVs have significant potential to support rescue 
operations by enhancing efficiency, reducing risks to personnel, and enabling timely responses to emergencies. 
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However, further development is recommended, such as integrating additional components (e.g., cameras 
mounted on the robotic arm, stabilization systems, and automatic emergency release functions), as well as 
establishing virtual training systems to strengthen effective use in real-world environments. 

Keywords: Unmanned Aerial Vehicle (UAV), Robotic Arm Innovation, Fire Hazard, Rescue Personnel,  
   Occupational Safety Officers  

บทคดัย่อ 
การวจิยันี้มวีตัถุประสงค์เพื่อศกึษาปัญหาและขอ้จ ากดัทางเทคนิคของอากาศยานไร้คนขบัทีต่ิดตัง้แขนกล

ส าหรบัภารกจิกูภ้ยัจากอคัคภียัในบรบิทภาคสนาม รวมถงึประเมนิความพงึพอใจของผูใ้ชง้านภาคสนามต่อเทคโนโลยี
ดงักล่าวในการปฏบิตังิานจรงิ โดยใชก้ารวจิยัเชงิคุณภาพแบบกึ่งทดลอง (quasi-experimental) ในลกัษณะการศกึษา
แบบน าร่อง กลุ่มตวัอย่างประกอบด้วยเจ้าหน้าที่กู้ภยัและเจ้าหน้าที่ความปลอดภยัในการท างาน จ านวน 10 คน 
คดัเลือกแบบเจาะจง (Purposive Sampling) การเก็บข้อมูลด าเนินการผ่านแบบสอบถาม แบบสมัภาษณ์ และการ
ทดลองใช้งานภาคสนามในสถานการณ์จ าลอง วิเคราะห์ข้อมูลเชิงปริมาณด้วยสถิติเชิงพรรณนา และข้อมูลเชิง
คุณภาพดว้ยการวเิคราะหเ์นื้อหา (Content Analysis) 

ผลการวิจัยพบว่า ผู้ใช้งานมีระดับความพึงพอใจต่อเทคโนโลยีโดยรวมในระดับ “เห็นด้วยมากที่สุด”  
(ค่าเฉลี่ย=4.25±0.56) เนื่องจากโดรนแขนกลสามารถช่วยลดความเสี่ยงต่อชวีิตเจ้าหน้าที่ เขา้ถึงพื้นที่อนัตรายได้
รวดเรว็ และตอบสนองต่อสถานการณ์ฉุกเฉินไดท้นัเวลา โดยมติทิีไ่ดร้บัคะแนนสูงสุดคอื “ความสะดวกในการใชง้าน” 
(ค่าเฉลี่ย=4.40±0.55) ซึ่งสะท้อนว่าผู้ใช้งานสามารถเรยีนรู้และทดลองใช้งานได้โดยไม่ซบัซ้อน ส าหรบัปัญหาและ
ขอ้จ ากดัทีพ่บ ไดแ้ก่ ความยากล าบากในการควบคุมในพืน้ที่แคบ ความไม่มัน่คงในการจบัวตัถุผวิลื่น หรอืวตัถุที่มี
รปูทรงซบัซอ้น ระยะเวลาการบนิทีจ่ ากดัจากพลงังานแบตเตอรี ่และผลกระทบจากสภาพอากาศ เช่น ลมแรงหรอืฝนตก 

จากผลการวิจัยชี้ให้เห็นว่าโดรนติดแขนกลมีศักยภาพในการสนับสนุนภารกิจกู้ภัย โดยช่วยเพิ่ม
ประสทิธภิาพ ลดความเสี่ยงของเจา้หน้าที ่และตอบสนองต่อสถานการณ์ฉุกเฉินได้อย่างทนัท่วงท ีทัง้นี้ ควรพฒันา
องค์ประกอบเสรมิ อาท ิกลอ้งเสรมิทีป่ลายแขนกล ระบบช่วยทรงตวั และฟังก์ชนัปลดปล่อยอตัโนมตัใินกรณีฉุกเฉิน 
รวมทัง้จดัท าระบบฝึกอบรมเสมอืนจรงิ เพื่อสนับสนุนการใชง้านในสภาวะแวดลอ้มจรงิอย่างมปีระสทิธภิาพยิง่ขึน้ 

ค าส าคญั: อากาศยานไรค้นขบั แขนกลอจัฉรยิะ อคัคภียั เจา้หน้าทีกู่ภ้ยั เจา้หน้าทีค่วามปลอดภยัในการท างาน 

บทน า  
ในปัจจุบนัอากาศยานไรค้นขบั (โดรน) ไดร้บั

การพฒันาและน ามาใชง้านในหลากหลายมติ ิไม่ว่าจะ
เป็นด้านอุตสาหกรรมการเกษตร (กนต์ธร และคณะ, 
2561) การส ารวจทรพัยากรธรรมชาติไปจนถึงภารกจิ
ด้านความมัน่คงและการช่วยเหลือผู้ประสบภัยใน
สถานการณ์ฉุกเฉิน เช่น อุทกภยั แผ่นดินไหว และ
อคัคภียั โดยเฉพาะในสถานการณ์ไฟไหม้ที่เกิดขึ้นถี่
ขึ้นในหลายพื้นที่ของประเทศไทย อาทเิหตุการณ์ไฟ
ไหม้บ่อขยะจงัหวดัสมุทรปราการและเหตุเพลิงไหม้
โรงงานในเขตเมอืง ท าใหเ้กดิทัง้ความสูญเสยีต่อชวีติ 
ทรพัย์สนิ และสภาพแวดล้อม ซึ่งสะท้อนถึงความท้า
ทายของภารกิจกู้ภัยในพื้นที่ที่มีความเสี่ยงสูง 

(Quenzel et al., 2021) โดยเฉพาะเมื่อขาดบุคลากร
และเครื่องมือที่ทนัสมยัในการเข้าถึงและการจัดการ
สถานการณ์ได้อย่างรวดเรว็ถึงแม้ว่าเทคโนโลยโีดรน
จะเริ่มถูกน ามาใช้ในภารกิจกู้ภยั(ฉัตรชยั และคณะ, 
2566) แต่โดยมากยังจ ากัดอยู่ที่การบินส ารวจหรือ
ถ่ ายภาพทางอากาศ (Zhang et al., 2024) ยังไม่
สามารถปฏิบัติงานที่ต้องการการหยิบ จับ หรือ
เคลื่ อนย้ ายวัตถุ ในพื้ นที่ อันตรายได้ อย่ า งมี
ประสทิธิภาพ ดงันัน้ การน าโดรนมาประยุกต์ใช้กับ
งานดา้น “อคัคภียั” จงึมคีวามจ าเป็นอย่างยิง่ เนื่องจาก
สถานการณ์เพลิงไหม้มกัเกิดขึ้นอย่างฉับพลนัและมี
ความรุนแรงสูง การเข้าถึงพื้นที่ที่เต็มไปด้วยควัน 
ความร้อน และสิ่งกีดขวาง เป็นอันตรายต่อชีวิต
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เจ้าหน้าที่กู้ภยัโดยตรง โดรนที่สามารถปฏบิตัิการใน
พื้นที่ดังกล่าวได้ จะช่วยลดความเสี่ยง เพิ่มความ
ปลอดภัย และเสริมศักยภาพในการควบคุม
สถานการณ์ไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพมากขึน้  

โดยทัว่ไปแล้ว อากาศยานไร้คนขบั (UAV) 
ประกอบด้วยองค์ประกอบหลัก ได้แก่ (1) ระบบ
โครงสร้างตัวล าและใบพดัที่ใช้ในการบิน (2) ระบบ
ควบคุมและน าทาง (navigation & control system) ที่
อาศัยสัญญาณ GPS และเซนเซอร์ (sensor) เพื่อ
รักษาเสถียรภาพ (3) ระบบสื่อสารส าหรับการส่ง
ข้อมูลภาพและสญัญาณการควบคุมแบบเรียลไทม์ 
(real time) และ (4) แหล่งพลังงานซึ่งส่วนใหญ่เป็น
แบตเตอรี่ลิเธียม (lithium) การผนวก UAV เข้ากับ
กล้องตรวจจบัความร้อนหรือระบบขนย้ายขนาดเล็ก 
ได้เปิดมิติใหม่ในการใช้โดรนเพื่อสนับสนุนงานด้าน
ความปลอดภัยและการกู้ภัย (สุรเดช, 2566) จาก
ข้อมูลล่าสุดของกรมโรงงานอุตสาหกรรมในปี พ.ศ. 
2567 พบว่าอคัคภียัยงัคงเป็นอุบตัิเหตุที่เกดิขึ้นบ่อย
ที่สุดในโรงงานอุตสาหกรรม โดยมจี านวนเหตุการณ์
ถึง 107 ครัง้ คิดเป็นประมาณ 75% ของอุบัติเหตุ
ทัง้หมดในโรงงานอุตสาหกรรมโดยกลุ่มโรงงานที่เกดิ
เหตุเพลิงไหม้สูง ได้แก่ อุตสาหกรรมพลาสติก โฟม 
กระดาษ ยาง อุตสาหกรรมสิ่งทอและเส้นใย 
อุตสาหกรรมโกดงัและคลงัสนิคา้ อุตสาหกรรมอาหาร 
อุตสาหกรรมกากหรือขยะ อุตสาหกรรมแปรรูปไม้ 
อุตสาหกรรมสี ไวไฟ และอุตสาหกรรมเคมีภัณฑ์ 
ปิโตรเคม ีสารเคม ี(กรมโรงงานอุตสาหกรรม, 2567) 

แม้เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขบั (โดรน)  
จะถูกน ามาใช้งานในภารกจิกู้ภยัเพิม่มากขึ้น แต่จาก
การทบทวนวรรณกรรมพบว่ายงัมชี่องว่างทางวชิาการ
เกี่ยวกบัการประเมนิการใช้งานจรงิของโดรนที่ติดตัง้
แขนกล โดยเฉพาะในบรบิทของการกู้ภยัจากอคัคภียั 
ซึ่ งยังขาดการศึกษาจากมุมมองของผู้ ใช้ งาน
ภาคสนาม ได้แก่ เจ้าหน้าที่กู้ภยัและเจ้าหน้าที่ความ
ปลอดภัยในการท างาน ซึ่ งเป็นผู้ปฏิบัติงานใน 
สถานการณ์เสี่ยงโดยตรง (Kritikou et al., 2024) การ
รับฟังความคิดเห็นจากกลุ่มผู้ใช้เหล่านี้ สามารถ
สะท้อนข้อจ ากัดและความต้องการที่แท้จริง อันจะ

น าไปสูก่ารพฒันาเทคโนโลยทีีต่อบโจทยก์ารใชง้านได้
อย่างมีประสิทธิภาพ โดรนถือเป็นเครื่องมือที่มี
ศกัยภาพสูงในภารกจิดบัเพลงิ เนื่องจากสามารถบิน
เขา้ส ารวจพื้นที่ได้อย่างรวดเรว็ เขา้ถึงจุดเกดิเหตุได้
อย่างแม่นย า และลดความเสีย่งของเจา้หน้าทีใ่นพื้นที่
อันตราย อีกทัง้ยังสามารถติดตัง้ระบบฉีดน ้ าหรือ
สารเคมีเพื่อควบคุมเพลิงเบื้องต้นได้อีกด้วย ปัจจยั
ส าคัญที่มีผลต่อประสิทธิภาพในการควบคุมเพลิง 
ได้แก่ (1) ความรวดเร็วในการตรวจพบจุดเกิดเหตุ  
(2) ความสามารถในการเข้าถึงพื้นที่เพลิงไหม้ และ  
(3) ความพรอ้มของอุปกรณ์ในการเผชญิเหตุ หากขาด
ปัจจยัใดปัจจยัหนึ่ง อาจท าใหก้ารควบคุมเพลงิเป็นไป
อย่างล่าช้า และเกิดความเสียหายเป็นวงกว้าง 
(ส านักงานการวจิยัแห่งชาต,ิ 2568) 

การศกึษานี้จงึมุ่งประเมนิความพงึพอใจของ
ผู้ใช้งานภาคสนามต่อระบบโดรนแขนกลที่พฒันาขึ้น 
โดยเน้นทัง้ในด้านความสะดวกในการใช้งานความ
ปลอดภยั ความเหมาะสมกบัภารกจิ และผลกระทบที่
เกดิขึน้ต่อประสทิธภิาพในการกู้ภยั ขอ้มูลทีไ่ดจ้ะเป็น
ประโยชน์ต่อการพฒันาเทคโนโลยดี้านการจดัการสา
ธารณภยัใหส้อดคล้องกบับรบิทของประเทศไทย และ
สามารถลดภาระของเจ้าหน้าที่เพิ่มความปลอดภัย 
และประหยดัทรพัยากรในการปฏบิตัิงาน โดยเฉพาะ
ในพื้นที่ที่ เข้าถึงยากหรือมีสภาพแวดล้อมเป็น
อนัตราย นวตักรรมที่ใช้ในการศึกษานี้ประกอบด้วย
แขนกลทีไ่ดร้บัการออกแบบใหม้ลีกัษณะคลา้ยเทา้นก
อนิทร ีตดิตัง้บนอากาศยานไรค้นขบั โดยสามารถหยบิ 
จับ  มัด  หรื อแขวนสิ่ งของได้ อย่ า งคล่ อ งตั ว  
มีความสามารถในการบรรทุกวัตถุ ได้สู งสุดถึง  
10 กก. และมคีวามแม่นย าสูงในการเขา้ถึงเป้าหมาย
ในพืน้ทีเ่สีย่ง เทคโนโลยดีงักล่าวจงึมศีกัยภาพในการ
ลดความเสีย่งต่อชวีติของเจา้หน้าที่เพิม่ประสทิธภิาพ
ในการช่วยเหลอืผูป้ระสบภยั และลดเวลาในการเขา้ถึง
จุดเกดิเหตุ 
 นวัตกรรมนี้ สอดคล้องกับเป้าหมายการ
พัฒนาที่ย ัง่ยืน (Sustainable Development Goals: 
SDGs) (ศูนยว์จิยัและสนับสนุนเป้าหมายการพฒันาที่
ย ัง่ยนื, 2567) ได้แก่ เป้าหมายที่ 3 การมสีุขภาพและ
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ความเป็นอยู่ทีด่ ี(Good Health and Well-being) ทีมุ่่ง
ลดการบาดเจบ็และการสูญเสยีจากภยัพบิตั ิเป้าหมาย
ที่ 9 อุตสาหกรรม นวตักรรม และโครงสร้างพื้นฐาน 
(Industry, Innovation and Infrastructure) ซึ่งส่งเสริม
การพฒันาเทคโนโลยเีพื่อการจดัการความเสี่ยง และ
เป้าหมายที่ 11 เมอืงและชุมชนที่ย ัง่ยนื (Sustainable 
Cities and Communities) ซึ่ ง เ น้ น ก า ร เ พิ่ ม ขี ด
ความสามารถของชุมชนในการรบัมือและฟ้ืนตวัจาก
ภัยพิบัติ อย่ า งมี ป ร ะสิทธิภาพ  งานวิ จั ยนี้ มี
ว ัตถุประสงค์เพื่อศึกษาปัญหาและข้อจ ากัดทาง
เทคนิคในการใช้งานอากาศยานไร้คนขบัทีต่ดิตัง้แขน
กลส าหรบัภารกจิกูภ้ยัจากอคัคภียัในบรบิทภาคสนาม 
และเพื่อประเมนิความพงึพอใจของผูใ้ชง้านภาคสนาม
ต่อการใชง้านเทคโนโลยดีงักล่าวในการปฏบิตังิานจรงิ 
ซึ่งนอกจากจะมคุีณค่าทางวชิาการในฐานะทีช่่วยเติม
เต็มช่องว่างองค์ความรู้ด้านเทคโนโลยีเพื่อความ
ปลอดภัยแล้ว ยงัมีคุณค่าเชิงสงัคมในการยกระดับ
ศักยภาพของระบบการจัดการสาธารณภัยของ
ประเทศไทยไดอ้ย่างเป็นรปูธรรม 

อปุกรณ์และวิธีการ  
การวิจัยครัง้นี้ เป็นการวิจัยเชิงคุณภาพแบบกึ่ง

ทดลองในลกัษณะการศกึษาแบบน าร่อง (Pilot Study) 
โดยด าเนินการในสถานการณ์จ าลองที่ใกล้เคียงกับ
สถานการณ์จรงิ มวีตัถุประสงค์หลกัเพื่อศึกษาความ
พงึพอใจและขอ้จ ากดัทางเทคนิคในการใช้งานอากาศ
ยานไรค้นขบัที่ตดิตัง้แขนกล ส าหรบัภารกจิกู้ภยัจาก
อคัคภียัในบรบิทภาคสนาม 
ประชากรและกลุ่มตวัอย่าง 
 1.1 ประชากรของการวจิยันี้ ได้แก่ บุคลากร
ทีม่ปีระสบการณ์เกี่ยวขอ้งกบัภารกจิกูภ้ยัจากอคัคภียั
และการบรหิารจดัการความปลอดภยัในสถานการณ์
ภาคสนาม ซึ่งรวมถึงเจ้าหน้าที่กู้ภัยและเจ้าหน้าที่
ความปลอดภยัในการท างาน (จป.วชิาชพี) ที่ปฏบิตัิ
หน้าที่ในสถานการณ์เสี่ยงหรือภารกิจฉุกเฉิน ทัง้นี้  
ประชากรดังกล่าวมีคุณสมบัติเหมาะสมกับการให้
ขอ้มลูเชงิลกึเกี่ยวกบัการใชง้านอากาศยานไรค้นขบัที่
ตดิตัง้แขนกลในภารกจิจรงิ 

 1.2 กลุ่มตัวอย่าง ประกอบด้วยเจ้าหน้าที่
กูภ้ยั 5 คน และเจา้หน้าทีค่วามปลอดภยัในการท างาน 
(จป.วิชาชีพ) 5 คน รวมทัง้สิ้น 10 คน ซึ่งถือว่าเป็น
จ านวนที่ ค่อนข้างน้อย แต่มีการคัดเลือกแบบ
เฉพาะเจาะจงเพื่อให้ได้ผู้ที่มีคุณสมบัติตรงกับ
วัตถุประสงค์ของงานวิจัยมากที่สุด การใช้กลุ่ม
ตัวอย่างขนาดเล็กสอดคล้องกับลักษณะการศึกษา
แบบน าร่อง (Pilot Study) ซึง่มุ่งเน้นการสะทอ้นปัญหา
เชงิลกึและการประเมนิความเป็นไปได้ของนวตักรรม 
มากกว่าการอ้างอิงผลเชิงสถิติทัว่ไป ดงันัน้ จ านวน
กลุ่มตวัอย่างทีจ่ ากดัจงึไม่กระทบต่อการตีความความ
พึงพอใจในเชิงคุณภาพ แต่ เป็นพื้นฐานในการ
ออกแบบการวจิยัขนาดใหญ่ในอนาคต 
 หน้าทีข่องเจา้หน้าที่กู้ภยั คอืการปฏบิตัิการ
ในพื้นที่ เพลิงไหม้และสถานการณ์ฉุกเฉิน เช่น  
การช่วยเหลอืผู้ประสบภยัและเคลื่อนย้ายสิง่กดีขวาง 
ขณะที่ เจ้าหน้าที่ความปลอดภัยในการท างาน  
(จป. วิชาชีพ) มีบทบาทในการประเมินความเสี่ยง 
ก ากบัมาตรการความปลอดภยั และใหข้อ้คดิเหน็ด้าน
การใช้งานอุปกรณ์ในสภาพแวดล้อมจริง บทบาทที่
แตกต่างกนันี้ช่วยสะท้อนมุมมองทัง้ด้านปฏิบัติการ
ตรงและดา้นมาตรฐานความปลอดภยั 

วิ ธี กา ร เลื อกแบบ เจาะจง  (Purposive 
Sampling) ใช้เพราะผู้วิจัยต้องการผู้ เข้าร่ วมที่มี
คุณลักษณะเฉพาะตรงกับวัตถุประสงค์  เช่ น                     
มปีระสบการณ์ตรงกบัภารกจิกูภ้ยัหรอืความปลอดภยั
ในโรงงานอุตสาหกรรม การคดัเลือกด าเนินการโดย
ติดต่อบุคลากรที่ผ่านเกณฑ์เบื้องต้น 15 คน และ
สุดท้ายคัดเลือกเหลือ 10 คน ตามเกณฑ์การมี
ประสบการณ์ตรง ความพร้อมในการเข้าร่วมทดลอง 
และความยินยอมให้ข้อมูลอย่างครบถ้วน โดยการ
ตดัสนิใจคดัเลอืกอ้างองิเกณฑคุ์ณสมบตัผิูเ้ขา้ร่วมการ
วจิยั (Inclusion Criteria) ทีไ่ดร้ะบุรายละเอยีดไว้อย่าง
ถี่ถ้วนแล้วในหวัข้อ 'กระบวนการขอความยินยอม ' 
เกณฑ์ที่ส าคัญเหล่านี้ประกอบด้วย ประการแรก 
ประสบการณ์และความเชี่ยวชาญที่เกี่ยวขอ้งโดยตรง
กับภารกิจกู้ภัยจากอัคคีภัยหรือการบริหารจัดการ
ความปลอดภัย ประการที่สอง ศักยภาพหรือ
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ความสามารถในการทดลองใช้งานและประเมินผล
นวัตกรรมโดรนแขนกลที่พัฒนาขึ้น และประการ
สุดทา้ย ความยนิดเีขา้ร่วมโครงการวจิยัอย่างครบถ้วน
ดว้ยความสมคัร 
เคร่ืองมือท่ีใช้ในการวิจยั 

2.1 เครื่องมือท่ีใช้ในการเก็บรวบรวม
ข้อมูล 
 1) อากาศยานไร้คนขับที่ติดตั ้งแขนกล 
(Robotic Arm-Equipped Drone) 

ระบบอากาศยานไร้คนขบัที่ใช้ในการศึกษา
ครัง้นี้ เป็นโดรนเกษตรที่ผู้วิจัยประกอบขึ้นเอง โดย
ปรบัแต่งโครงสร้างเพื่อรองรบัการติดตัง้แขนกลและ
การทดสอบในภาคสนาม ระบบดงักล่าวมสีมรรถนะใน
การรองรับน ้ าหนักบรรทุกสูงสุดประมาณ 20 กก.  

ซึ่งเพยีงพอส าหรบัภารกจิจ าลองทีมุ่่งเน้นการขนย้าย
อุปกรณ์กู้ภัยเบื้องต้น ผู้วิจัยได้พฒันาและน าระบบ
อากาศยานไร้คนขบัที่ติดตัง้แขนกลมาทดลองใช้งาน
ในสถานการณ์จ าลอง โดยออกแบบภารกิจทดสอบ
ความสามารถของระบบในการหยิบจบัวตัถุระหว่าง
การบนิในระดบัต ่า (low-altitude flight) เพื่อเลยีนแบบ
ภารกิจขนส่งอุปกรณ์ฉุกเฉินเข้าสู่พื้นที่เสี่ยง กลุ่ม
ตวัอย่าง ซึง่ประกอบดว้ยเจา้หน้าทีกู่ภ้ยัและเจา้หน้าที่
ความปลอดภัยในการท างาน (จป.วิชาชีพ) ได้ร ับ
โอกาสในการสงัเกตการสาธติและทดลองควบคุมการ
ใชง้านโดรน โดยมภีารกจิหลกัคอืการหยบิจบัลูกบอล
ดบัเพลงิน ้าหนักประมาณ 1.3 กก. ในบรเิวณที่จ ากดั 
เพื่ อประเมินความสะดวก ความแม่นย า และ
ประสิทธิภาพของระบบซึ่งแสดงใน  Figure 1 and 
Figure 2  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Figure 1 Gripper holding a fire extinguishing ball 
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Figure 2 Actual field flight testing of the robotic arm-equipped UAV
 
1) อากาศยานไร้คนขับที่ติดตั ้งแขนกล 

(Robotic Arm-Equipped Drone) 
ผู้วิจยัได้พฒันาและน าระบบอากาศยานไร้

คนขบัทีต่ดิตัง้แขนกลมาทดลองใช้งานในสถานการณ์
จ าลอง โดยออกแบบภารกจิทดสอบความสามารถของ
ระบบในการหยิบจบัวตัถุระหว่างการบินในระดบัต ่า 
( low-altitude flight) เพื่ อเลียนแบบภารกิจขนส่ ง
อุปกรณ์ฉุกเฉินเข้าสู่พื้นที่เสี่ยง กลุ่มตัวอย่าง ซึ่ง
ประกอบด้วยเจ้าหน้าที่กู้ภัยและเจ้าหน้าที่ความ
ปลอดภยัในการท างาน (จป.วชิาชพี) ไดร้บัโอกาสใน 

 
การสงัเกตการสาธิตและทดลองควบคุมการใช้งาน 
โดรน โดยมีภารกิจหลักคือการหยิบจับลูกบอล
ดบัเพลิงน ้าหนักประมาณ 1.3 กก.ในบริเวณที่จ ากดั 
เพื่ อประเมินความสะดวก ความแม่นย า และ
ประสิทธิภาพของระบบ ในการศึกษานี้ได้ทดสอบ
น ้าหนักสูงสุด 3 กิโลกรมั เพื่อสะท้อนการใช้งานใน
ภารกิจเบื้องต้น แต่ไม่ได้ทดสอบตามพิกดั payload 
สูงสุดของระบบ (10 กก.) ซึ่งจะเป็นหวัขอ้ส าหรบัการ
วจิยัในอนาคต ซึง่แสดงใน Figure 3 and Table 1 

Table 1 Comparison of different object gripping during UAV flight 

During UAV flight 
Object Weight  

(kg) 
Operating time  

(minutes) 
UAV  

status 
Fire extinguishing ball 1.30 5 In flight 
First aid kit 3  5 In flight 
Life jacket 2  5 In flight 
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การออกแบบมือจบัช้ินงานส าหรบัอากาศยานไร้
คนขบั 

ในงานวจิยัครัง้นี้ได้มีการออกแบบและพฒันามือ
จับชิ้นงานส าหรับอากาศยานไร้คนขับ  โดยมี

รายละเอียดดังต่อไปนี้  เริ่มออกแบบมือจับชิ้นงาน 
ส าหรบัประยุกต์ใชบ้นอากาศยานไรค้นขบั โดยในการ
ออกแบบในครัง้นี้ได้ใช้โปรแกรมพื้นฐานในรูปแบบ  
3 มติ ิแสดง Figure 3 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
Figure 3 Basic CAD design of the robotic arm 

หลงัจากทีไ่ดใ้ชโ้ปรแกรมในการออกแบบเรยีบร้อย 
จึงเริ่มจดัท าชิ้นงานตามรูปแบบที่วางแผนไว้ โดยมี
ขัน้ตอนดงัต่อไปนี้ น าแผ่นไฟเบอร์มาตดัชิ้นงานตาม
แบบที่ได้วางไว้ โดยใช้เครื่อง CNC กัดชิ้นงาน 
โดยเฉพาะในพื้นที่ที่เขา้ถึงยากหรือมสีภาพแวดล้อม
เ ป็ นอันตรายนวัตกรรมที่ ใ ช้ ใ นการศึ กษานี้
ประกอบดว้ยแขนกลทีไ่ดร้บัการออกแบบใหม้ลีกัษณะ

คลา้ยเทา้นกอนิทร ีตดิตัง้บนอากาศยานไรค้นขบั โดย
สามารถหยิบ จับ มัด หรือแขวนสิ่งของได้อย่าง
คล่ องตัว ซึ่ งแนวคิดนี้ คล้ ายกับแนวทางของ 
(Mederreg et al., 2003) ที่ออกแบบกลไกเท้ านก
เพื่อใหหุ้่นยนต์สามารถเกาะ จบั หรอืทรงตวับนพื้นที่
ไม่เรยีบได ้มคีวามสามารถในการบรรทุกวตัถุไดสู้งสุด
ถงึ 10 กก.แสดง Figure 4 and Figure 5 
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Figure 4 Components of the Gripper 

 
 

 
 
 
 
 

 

 

 
Figure 5 Assembled Gripper 

2) แบบสอบถามขอ้มลูทัว่ไป ไดแ้ก่ เพศ อายุ 
ต าแหน่งงาน ระยะเวลาการท างานในภารกิจที่
เกี่ยวขอ้ง และประสบการณ์ในการใช้งานอากาศยาน
ไรค้นขบั 

3) แบบสอบถามระดับความพึงพอใจของ
เจ้าหน้าที่ภาคสนามต่อระบบโดรนแขนกลในภารกิจ
กู้ภยัครอบคลุม 4 มติิหลกัคอื ความสะดวกในการใช้
งาน ความปลอดภยั ความแม่นย าในการปฏิบตัิงาน 
และความเหมาะสมกับภารกิจ การเลือก 4 มิตินี้มี
เหตุผล เนื่องจากเป็นปัจจัยส าคญัที่ใช้ประเมินการ
ยอมรับและประสิทธิภาพของเทคโนโลยี ใน

สถานการณ์จริง โดยอ้างอิงจากแนวคิด Technology 
Acceptance Model (TAM) ของ (Davis, 1989) ที่เน้น
การใช้งานจริงและความสะดวกในการใช้งานเป็น
ตัวก าหนดหลักในการยอมรับเทคโนโลยี อีกทัง้
งานวิจยัด้าน UAV ในภารกิจกู้ภยั (Lyu et al., 2023; 
Ariante & Del Core, 2025) ยังชี้ ให้ เห็นว่ าความ
แม่นย าและความเหมาะสมกับภารกิจเป็นเกณฑ์
ส าคัญในการประเมินประสิทธิภาพการใช้งานใน
ภาคสนาม ดงันัน้ 4 มตินิี้ จงึสะทอ้นปัจจยัการใช้งาน
ที่ครอบคลุมและสอดคล้องกับความต้องการของ
ผูใ้ชง้านจรงิ 
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4) แบบสอบถามแบบปลายเปิดเพื่อรวบรวม
ความคดิเหน็เกี่ยวกบัปัญหาและขอ้จ ากดัทางเทคนิค
ในการใช้งานอากาศยานไร้คนขบัส าหรบัภารกิจกู้ภยั
จากอคัคภียั 

การตรวจสอบคณุภาพของเครื่องมือ 
นักวจิยัไดด้ าเนินการตรวจสอบความตรงเชงิ

เนื้อหาของแบบสมัภาษณ์เชงิลกึโดยส่งแบบค าถามที่
พฒันาขึ้นให้ผู้ทรงคุณวุฒิจ านวน 3 ท่าน พิจารณา 
ประกอบดว้ย ผูเ้ชีย่วชาญดา้นอาชวีอนามยัและความ
ปลอดภยั ผู้เชี่ยวชาญด้านเทคโนโลยีอากาศยานไร้
คนขบั และผู้เชี่ยวชาญด้านการปฏิบตัิการกู้ภยัจาก
อัคคีภัย ทัง้นี้  เพื่อประเมินความถูกต้อง ความ
ครอบคลุมของเนื้อหา ความสอดคลอ้งกบัวตัถุประสงค์
ของการวจิยั และความเหมาะสมของภาษาทีใ่ชใ้นการ
สื่อสาร ภายหลงัการประเมินนักวิจยัได้วิเคราะห์ค่า
ดัชนี ความสอดคล้ องระหว่ า งข้ อค าถามกับ
วัตถุ ประสงค์ การวิจัย  ( Index of Item-Objective 
Congruence: IOC) ผลการประเมินพบว่า ข้อค าถาม
ทุกขอ้มค่ีาดชันีความสอดคลอ้งอยู่ที ่0.85 

การเกบ็รวบรวมข้อมูล  
นักวจิยัไดด้ าเนินการเกบ็รวบรวมขอ้มูลดว้ย

ตนเองกับกลุ่มตัวอย่าง ซึ่งประกอบด้วยเจ้าหน้าที่
กู้ภัยและเจ้าหน้าที่ความปลอดภัยในการท างาน             
(จป.วชิาชพี) ทีเ่ขา้ร่วมการทดลองใชง้านระบบอากาศ
ยานไร้คนขบัที่ติดตัง้แขนกลในสถานการณ์จ าลอง 
ระหว่างเดือนกรกฎาคม - สิงหาคม พ.ศ.2568               
ณ พืน้ทีจ่ดักจิกรรมทดสอบภาคสนาม  

ขัน้เตรียมการวิจยั 
1) ประสานงานล่วงหน้าโดยผู้วิจัยติดต่อ

หน่วยงานที่เกี่ยวข้องผ่านช่องทางราชการ เพื่อขอ
อนุญาตเข้าพบเจ้าหน้าที่เป้าหมายและนัดหมายวนั
ด าเนินการ 

2) ชี้แจงข้อมูลโครงการด าเนินการชี้แจง
วัตถุประสงค์ ขัน้ตอนการวิจัย วิธีเก็บข้อมูล การ
ประเมินอุปกรณ์ ความเสี่ยง และสทิธิของผู้เข้าร่วม
อย่างครบถว้น 

3) แจกเอกสารประกอบการตัดสินใจ 
ผู้ เข้าร่ วมจะได้ร ับเอกสารค าชี้แจง (Participant 

Information Sheet) เพื่อศกึษารายละเอยีด พรอ้มเปิด
โอกาสใหซ้กัถามก่อนตดัสนิใจ 

4) ขอความยนิยอมเขา้ร่วมวจิยั ผูท้ีส่มคัรใจ
เข้าร่วมจะลงนามในแบบฟอร์มแสดงความยินยอม 
(Informed Consent Form) ซึ่งจะถูกเก็บรักษาอย่าง
ปลอดภยั 

5) ทดลองภาคสนาม เมื่อไดร้บัความยนิยอม
แล้ว จะมีการนัดหมายเพื่อด าเนินการทดลองใช้งาน
ภาคสนามตามมาตรการความปลอดภัยของแต่ละ
หน่วยงาน ส าหรับการทดลองภาคสนาม ผู้วิจัยได้
ออกแบบสถานการณ์จ าลองที่ใกล้เคียงกบัเหตุเพลิง
ไหม้จรงิ โดยจดัพื้นที่ปฏบิตัิการในสนามโล่งที่มีการ
ก าหนดจุดขึ้นบิน จุดปล่อยวัตถุ และสิ่งกีดขวาง
จ าลอง เช่น พื้นที่แคบและสิ่งกีดขวางแนวตัง้ เพื่อ
ทดสอบศักยภาพของโดรนในสภาพแวดล้อมที่
ซบัซ้อน ระหว่างการทดลอง กลุ่มตวัอย่างได้รบัการ
สาธติวธิกีารควบคุมโดรน การสัง่งานแขนกลเพื่อหยบิ
จับลูกบอลดับเพลิง และการปล่อยในต าแหน่งที่
ก าหนด ภายใต้การควบคุมความปลอดภัยโดย
ผูเ้ชีย่วชาญด้าน UAV และการกู้ภยั ขอ้มูลถูกเก็บทัง้
จากการสงัเกตโดยผู้วจิยั การตอบแบบสอบถามหลงั
การทดลอง และการบันทึกวิดีโอการบินเพื่อน ามา
วเิคราะหเ์พิม่เตมิ 

การวิเคราะห์ข้อมูล 
ผู้วิจัยน าข้อมูลที่ได้มาวิเคราะห์โดยใช้

คอมพวิเตอร์โปรแกรมส าเร็จรูป โดยมีการวิเคราะห์
ตามล าดบัดงันี้ 

1. ขอ้มลูทัว่ไป ไดแ้ก่ เพศ อายุ ต าแหน่งงาน 
ระยะเวลาการท างาน และประสบการณ์การใช้งาน
เทคโนโลยอีากาศยานไร้คนขบัวเิคราะห์ด้วยสถิติเชิง
พรรณนา ไดแ้ก่ ความถี ่รอ้ยละ 

2. การวเิคราะห์ความคดิเหน็เกี่ยวกบัระดบั
ความพงึพอใจของผู้ใช้งานภาคสนามต่อระบบอากาศ
ยานไรค้นขบัทีต่ดิตัง้แขนกล โดยใช ้ค่าเฉลีย่ (Mean) 
และ ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation: 
S.D.) 

3. ขอ้มูลเชงิคุณภาพจากแบบสมัภาษณ์เชงิ
ลึกและค าตอบปลายเปิดจะวิเคราะห์โดยใช้วิธีการ
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วเิคราะห์เนื้อหา (Content Analysis) โดยจดัหมวดหมู่
ความคดิเหน็ของเจ้าหน้าที่ภาคสนามเกี่ยวกบัการใช้
งานโดรนแขนกล ทัง้ในด้านประเด็นหลัก ความ
ต้องการ ฟังก์ชันที่คาดหวัง ปัญหาที่พบ และ
ขอ้เสนอแนะ 

จริยธรรมงานวิจยั 
การพิทักษ์กลุ่ มตัวอย่ าง การวิจัยนี้ ได้

ด าเนินการกับกลุ่มตัวอย่าง โดยผ่านการขอรบัรอง
จริยธรรมการวิจัยในมนุษย์จากคณะกรรมการ
จรยิธรรมการวจิยัในมนุษย์ วทิยาลยัการสาธารณสุข
สิริธร จังหวดัยะลา หมายเลขรบัรอง SCPHYLIRB-
2568/401 ลงวนัที ่12 มถิุนายน 2568 เพื่อใหม้ัน่ใจว่า
กระบวนการวิจยัด าเนินการภายใต้หลักจริยธรรมที่
เหมาะสม กลุ่มตวัอย่างไดร้บัการชี้แจงถึงสทิธใินการ
ปกปิดขอ้มูลส่วนตวั พรอ้มทัง้สทิธิใ์นการถอนตวัจาก

การวจิยัได้ตลอดเวลาโดยไม่ต้องระบุเหตุผลและไม่มี
ผลกระทบต่อสทิธขิองผูเ้ขา้ร่วมวจิยัแต่อย่างใด 

ผล 
ส่วนท่ี 1 ข้อมูลทัว่ไป 

กลุ่มตัวอย่ างในการวิจัยประกอบด้วย
เจ้าหน้าที่กู้ภัยและเจ้าหน้าที่ความปลอดภัยในการ
ท างาน (จป.วิชาชีพ) อย่างละ 5 คน โดยทุกคนเป็น
เพศชาย ส าหรบัช่วงอายุพบว่าเจ้าหน้าที่กู้ภัยส่วน
ใหญ่อยู่ในช่วง 45–54 ปี ขณะที ่จป.วชิาชพี กระจาย
อยู่ในช่วง 25–44 ปี ระยะเวลาการท างานส่วนใหญ่
ของทัง้สองกลุ่มอยู่ระหว่าง 4–10 ปี ดา้นประสบการณ์
ในการใช้งานอากาศยานไร้คนขับ (UAV) พบว่ามี
ความหลากหลาย โดยส่วนใหญ่เคยใช้งานมาแล้ว
มากกว่า 10 ชัว่โมง 

 

Table 2 General information of the study participants
General characteristics Rescue 

personnel  
(n = 5) 

Occupational safety officers 
(n = 5) 

Number  Percent   Number Percentage 
Gender 
     Male 5 100.00 5 100.0 
Age      
     Under 25 years 0 0.0 1 20.0 
     25-34 years 1 20.0 1 20.0 
     35-44 years 1 20.0 2 40.0 
     45-54 years 3 60.0 1 20.0 
Length of service in related tasks 
     1-3 years 1 20.0 1 20.0 
     4-6 years 2 40.0 1 20.0 
     7-10 years 2 40.0 3 60.0 
Experience in operating unmanned aerial vehicles (UAVs) 
     Less than 10 hours 1 20.0 1 20.0 
      10 – 30 hours 2 40.0 1 20.0 
     31 – 50 hours 1 20.0 1 20.0 
     More than 50 hours 1 20.0 2 40.0 
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ส่วนท่ี 2 ระดับความพึงพอใจของเจ้ าหน้าท่ี
ภาคสนามต่อระบบโดรนแขนกลในการกู้ภยัจาก
อคัคีภยั 

ผลการประเมินระดับความพึงพอใจของ
เจ้าหน้าที่ภาคสนามต่อระบบโดรนแขนกลส าหรับ
ภารกิจกู้ภยัจากอคัคีภยั พบว่ามีความพงึพอใจโดย
รวมอยู่ในระดบั “เห็นด้วยมากที่สุด” โดยได้ค่าเฉลี่ย
รวมเท่ากับ 4.25 (SD = 0.56) เมื่อพิจารณารายมิติ 
พบว่า มิติด้านความสะดวกในการใช้งาน ได้ร ับ
ค่าเฉลีย่สงูสุดที ่4.40 (SD = 0.55) รองลงมาคอื ความ
เหมาะสมกับภารกิจ ค่าเฉลี่ย 4.30 (SD = 0.50) 
ขณะที ่ความแม่นย าในการปฏบิตังิาน มค่ีาเฉลีย่ 4.20 
(SD = 0.58) และ ความปลอดภยั มีค่าคะแนนเฉลี่ย
ต ่าสุดอยู่ที ่4.10 (SD = 0.60) อย่างไรกต็าม ค่าคะแนน
ในทุกมติิยงัอยู่ในระดบั “เหน็ด้วยมาก” ขึ้นไป แสดง
ใหเ้หน็ว่าเทคโนโลยโีดรนแขนกลทีพ่ฒันาขึน้สามารถ
ตอบสนองต่อความต้องการของผูใ้ช้งานภาคสนามได้
อย่างมีประสิทธิภาพ ทัง้ในด้านการใช้งาน ความ
แม่นย า และความเหมาะสมกบัภารกจิจรงิ 

สาเหตุที่ผู้ตอบแบบสอบถามให้ระดบัความ
พงึพอใจต่อเทคโนโลยโีดยรวมในระดบัสูง เนื่องจาก
ระบบโดรนแขนกลถูกออกแบบให้สามารถปฏบิตัิการ
ได้จริงในภาคสนาม มีความปลอดภัยสูงกว่าการ
ปฏิบตัิงานโดยตรงของเจ้าหน้าที่ และมีศกัยภาพใน

การสนับสนุนการกู้ภัยในพื้นที่ เสี่ยงได้อย่ างมี
ประสทิธิภาพ โดยในมิติด้านความสะดวกในการใช้
งาน ผู้เข้าร่วมส่วนใหญ่เห็นว่าระบบควบคุมไม่
ซบัซ้อนและสามารถเรยีนรู้ไดภ้ายในเวลาสัน้ ๆ ส่วน
ในด้านความปลอดภัย โดรนช่วยลดความเสี่ยงที่
เจา้หน้าทีต่อ้งเผชญิโดยตรงในพืน้ทีเ่พลงิไหม ้ส าหรบั
ด้านความแม่นย า แขนกลสามารถหยบิจบัวตัถุได้ใน
ระดับที่เพียงพอต่อการสนับสนุนภารกิจ แม้จะมี
ขอ้จ ากดับางประการ เช่น การปฏบิตัใินพืน้ทีแ่คบหรอื
การจัดการกับวัตถุที่ไม่มัน่คง และในด้านความ
เหมาะสมกับภารกิจ ผู้ เข้าร่วมประเมินว่าโดรน
สามารถน าไปใช้จรงิในงานสนับสนุน โดยเฉพาะการ
ขนส่งหรือปล่อยอุปกรณ์ดบัเพลิงเบื้องต้นได้อย่างมี
ประสทิธผิล 

จากผลการประเมนิด้านความสะดวกในการ
ใช้งาน พบว่าผู้ใช้รบัรู้ ‘ความง่าย’ ส่วนใหญ่มาจาก
องค์ประกอบของระบบควบคุมที่ถูกออกแบบให้
สอดคล้องกับรูปแบบการใช้งานจริง ได้แก่ การใช้
รี โมตคอนโทรล (remote controller) มาตรฐานที่
ผูป้ฏบิตังิานคุน้เคย ปุ่ มควบคุมการท างานของแขนกล
ที่แยกชัดเจนจากการควบคุมการบิน รวมทัง้มีการ
ตอบสนองแบบเรียลไทม์โดยแทบไม่มีความหน่วง 
(low latency) ส่งผลใหผู้เ้ขา้ร่วมสามารถเรยีนรูแ้ละใช้
งานไดภ้ายในเวลาสัน้ ๆ  โดยไม่จ าเป็นตอ้งมทีกัษะดา้น
เทคนิคขัน้สงู 

Table 3 Satisfaction levels of field personnel toward the robotic armed drone system for fire rescue operations 
Category Number of items Mean±SD Level of agreement 

Ease of use 5 4.40±0.55 Strongly agree 
Safety 5 4.10±0.60 Agree 
Operational accuracy 5 4.20±0.58 Agree 
Mission suitability 5 4.30±0.50 Strongly agree 
Total 20 4.25±0.56 Strongly agree 
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ส่วนท่ี  3 ความคิดเห็นเก่ียวกับปัญหาและ
ข้อจ ากดัทางเทคนิคในการใช้งานอากาศยานไร้
คนขบัส าหรบัภารกิจกู้ภยัจากอคัคีภยั 

การวิเคราะห์ข้อมูลจากแบบสอบถาม
ปลายเปิดและการสัมภาษณ์เชิงลึกของเจ้าหน้าที่
ภาคสนามซึ่งเข้าร่วมการทดลองใช้งานระบบอากาศ
ยานไรค้นขบัที่ตดิตัง้แขนกล ส าหรบัภารกจิกู้ภยัจาก
อัคคีภัย ด าเนินการโดยใช้วิธีการวิเคราะห์เนื้อหา 
(Content Analysis) พบประเด็นส าคญั 3 ด้าน ได้แก่ 
ปัญหาและอุปสรรคที่พบในการใช้งาน ขอ้จ ากดัด้าน
เทคโนโลยแีละสภาพแวดล้อม รวมถงึขอ้เสนอแนะใน
การพฒันาระบบ ดงันี้ 

1. ปัญหาและอุปสรรคในการใช้งาน ผูใ้ชง้าน
ภาคสนามหลายรายสะท้อนว่าแม้ระบบโดรนแขนกล
จะสามารถตอบสนองภารกิจเบื้องต้นได้ดี แต่ยังมี
ความท้าทายในการควบคุมโดยเฉพาะในพื้นที่ที่มีสิง่
กีดขวาง เช่น อาคารถล่มหรือพื้นที่จ ากดัที่ต้องการ
ความแม่นย าสูง นอกจากนี้ ยงัมขีอ้เสนอว่าเจา้หน้าที่
ที่ไม่เคยใช้งาน UAV มาก่อน อาจต้องการการฝึกฝน
เพิ่มเติมเพื่อให้สามารถใช้งานระบบได้อย่ างมี
ประสทิธภิาพ 

2. ข้อจ ากัดด้านฮาร์ดแวร์ ซอฟต์แวร์ และ
สภาพแวดล้อม ข้อจ ากัดด้านเทคนิคที่ถูกกล่าวถึง
บ่อยครัง้ ไดแ้ก่ ความสามารถในการหยบิจบัวตัถุของ
แขนกลที่ย ังมีข้อจ ากัดเมื่อต้องจัดการกับวัตถุที่มี
พื้นผวิลื่นหรอืไม่มัน่คง รวมถึงขอ้จ ากดัด้านพลงังาน
ที่ส่งผลให้ระยะเวลาการบินต่อเนื่ องค่อนข้างสัน้ 
นอกจากนี้ สภาพอากาศ เช่น ลมแรงหรือฝนตก ยงั
เป็นปัจจยัภายนอกที่ส่งผลต่อความเสถียรของระบบ
ในภาคสนาม 

3. ขอ้เสนอแนะในการพฒันาระบบ เจา้หน้าที่
ภาคสนามเสนอให้ปรับปรุงระบบให้เหมาะสมกับ
ภารกจิเฉพาะทางมากขึ้น โดยเฉพาะการติดตัง้กล้อง
เสรมิทีป่ลายแขนกลเพื่อช่วยในการเลง็เป้าหมาย การ
เพิ่มระบบช่วยทรงตัวระหว่างปฏิบัติงาน รวมถึง
ฟังก์ชันการปล่อยอัตโนมัติในกรณีฉุกเฉิน เพื่อ
ป้องกนัความเสยีหายจากการยดึวตัถุไม่ส าเรจ็ อกีทัง้

ยังเสนอให้พัฒนาระบบจ าลองเสมือนจริงส าหรับ
ฝึกอบรมเจา้หน้าทีก่่อนการใชง้านจรงิ 

วิจารณ์ 
ผลการศึกษานี้สะท้อนให้เห็นถึงศักยภาพ

ของนวตักรรมอากาศยานไร้คนขบัที่ติดตัง้แขนกลใน
การสนับสนุนภารกิจกู้ภัยจากอัคคีภัย โดยพบว่า
เจา้หน้าทีภ่าคสนามมรีะดบัความพงึพอใจในระดบัสูง
มาก (ค่าเฉลี่ยรวม 4.25, SD = 0.56) โดยเฉพาะใน
ดา้นความสะดวกในการใชง้าน (ค่าเฉลีย่ 4.40, SD = 0.55) 
และความเหมาะสมกับภารกิจ (4.30, SD = 0.50) 
สอดคล้องกับทฤษฎีการยอมรับ เทคโนโลยี  
(Technology Acceptance Model: TAM) ของ (Davis, 
F. D.,1989) ซึ่งระบุว่าผู้ใช้งานจะยอมรบัเทคโนโลยี
เมื่อรู้สกึว่าสามารถใช้งานได้ง่ายและเห็นประโยชน์
จากการใชง้านจรงิ โดยเฉพาะในภารกจิภาคสนามทีม่ี
ขอ้จ ากดัดา้นเวลาและความเสีย่งสูง ปัจจยัเหล่านี้ลว้นเป็น
เงื่อนไขส าคญัที่ส่งผลต่อการยอมรบัและความพึงพอใจ
ของเจา้หน้าทีกู่้ภยั ถงึแมว้่าระบบจะไดร้บัการประเมนิว่า
มีความแม่นย าในการปฏิบัติงาน (4.20, SD = 0.58)  
และมีระดับความปลอดภัยที่อยู่ในระดับ "เห็นด้วย
มาก" (4.10, SD = 0.60) แต่ข้อมูลจากแบบสอบถาม
ปลายเปิดและการสัมภาษณ์เชิงลึกเผยให้ เห็น
ขอ้จ ากดัที่ส าคญั เช่น ความไม่เสถียรของการบินใน
พื้นที่ที่มีสิ่งกีดขวาง หรือภายใต้สภาพอากาศ
แปรปรวน ซึ่งสอดคลอ้งกบัผลการวจิยันี้สอดคลอ้งกบั
ผลกา รศึ กษ า ข อ ง  (Eshtaiwi & Ahmed, 2024; 
Bushnaq et al., 2022) ที่ชี้ ให้ เห็นว่ าแม้โดรนจะมี
ศกัยภาพในการปฏบิตัิงานในพืน้ที่อนัตราย แต่ระบบ
ควบคุมยงัต้องอาศยัการฝึกฝนและการสนับสนุนด้าน
อุ ปกร ณ์ เพิ่ ม เ ติ ม เพื่ อ ให้ ส ามา รถ ใช้ ง าน ใน
สภาพแวดลอ้มทีซ่บัซอ้นไดอ้ย่างปลอดภยัและแม่นย า 

ขอ้เสนอแนะจากกลุ่มผูใ้ชง้านภาคสนามเน้น
ย ้าถึงความต้องการในการเพิ่มอุปกรณ์เสริม เช่น 
กล้องที่ติดตั ้งปลายแขนกล ระบบควบคุมการ
เคลื่อนไหวที่แม่นย า และฟังก์ชนัปล่อยอัตโนมัติใน
กรณีฉุกเฉิน ซึ่งแสดงให้เห็นว่าผู้ใช้งานต้องการ
ความสามารถที่ครอบคลุมมากกว่าการบินหรือหยิบ
จับเพียงอย่างเดียว โดยเฉพาะในภารกิจที่มีความ
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เฉพาะทาง เช่น การส่งอุปกรณ์ดับเพลิงเข้าไปใน
อาคาร หรอืการเคลื่อนยา้ยวตัถุอนัตราย ซึง่สอดคลอ้ง
กับแนวทางของ (Daud et al., 2022) ที่เสนอให้การ
พฒันาโดรนเพื่อภารกิจกู้ภยัควรเน้นความสามารถ
แบบบูรณาการ ทัง้ด้านการบนิ การหยบิจบั และการ
วเิคราะหภ์าพจากระยะไกล  

อกีประเดน็ทีส่ าคญัคอืการฝึกอบรมผู้ใช้งาน 
โดยเจ้าหน้าที่ที่ไม่มีประสบการณ์กบัระบบ UAV มา
ก่อนแสดงความเหน็ว่าต้องใช้เวลาในการเรียนรู้และ
ฝึกฝนเพิ่มเติม สอดคล้องกับผลการศึกษาของ 
(Chitikena et al., 2023; Mandirola et al., 2021) ทีร่ะบุ
ว่าการพฒันาเทคโนโลยีโดยไม่ค านึงถึงความพร้อม
ของผู้ใช้งานปลายทางอาจเป็นอุปสรรคต่อการ
น าไปใช้งานจรงิ การจดัเตรยีมระบบฝึกอบรมเสมอืน
จริง (VR-based training) จึงได้ร ับการเสนอให้เป็น
หนึ่งในแนวทางเสรมิประสทิธภิาพของระบบโดรนแขน
กลในภาคสนาม ผลการศกึษานี้เน้นย ้าถงึบทบาทของ
นวตักรรมในบริบทการจดัการสาธารณภยัที่มีความ
ซบัซ้อนและเสี่ยงสูง โดยเฉพาะในบรบิทของประเทศ
ไทยซึ่งเผชิญกับปัญหาอัคคีภัยในเขตอุตสาหกรรม
และชุมชนเมอืงอย่างต่อเนื่อง ระบบโดรนทีต่ดิตัง้แขน
กลจึงเป็นทางเลือกที่สามารถลดความเสี่ยงของ
เจ้าหน้าที่ เพิ่มประสิทธิภาพการเข้าถึงจุดเกิดเหตุ 
และสนับสนุนเป้าหมายการพฒันาทีย่ ัง่ยนื (SDGs) ใน
ด้านการลดการสูญเสียชีวิต เพิ่มความยืดหยุ่นของ
เมือง และส่งเสริมนวตักรรมเพื่อสาธารณประโยชน์  
ทัง้นี้ควรมีการพฒันาเทคโนโลยตี่อเนื่อง โดยอิงจาก
ขอ้เสนอแนะของผูใ้ช้งานจรงิเพื่อใหส้ามารถใชง้านได้
อย่างมปีระสทิธิภาพภายใต้บรบิทเฉพาะของภารกิจ
กูภ้ยัในประเทศไทย  
 ข้อจ ากดังานวิจยั 

1) การศึกษาครัง้นี้ด าเนินการในบริบทของ
สถานการณ์จ าลองที่ควบคุมได้ ท าให้ไม่สามารถ
สะท้อนปัจจัยแวดล้อมที่ซับซ้อนของสถานการณ์
อคัคภียัจรงิ เช่น ความผนัแปรของสภาพอากาศ พืน้ที่
จ ากดั หรอืความตื่นตระหนกของผูป้ฏบิตังิาน ซึ่งอาจ
สง่ผลต่อประสทิธภิาพของเทคโนโลยใีนภาคสนามจรงิ 

การตีความผลลัพธ์จึงควรอยู่ภายใต้ข้อพิจารณา
ดงักล่าว 
 2) กลุ่มตวัอย่างในการศกึษานี้จะถูกคดัเลอืก
อย่างมีว ัตถุประสงค์จากผู้มีประสบการณ์ตรงกับ
ภารกิจกู้ภัยและความปลอดภัย แต่จ านวนกลุ่ม
ตัวอย่ างที่จ ากัด และวิธีการเลือกแบบเจาะจง 
(Purposive Sampling) อาจจ ากดัความสามารถในการ
ทัว่ไปผลการศึกษาไปยงักลุ่มเจ้าหน้าที่ประเภทอื่น 
หรอืบรบิททางภูมศิาสตรท์ีแ่ตกต่างกนั 

สรปุผล 
ผลการวิจยัพบว่า นวตักรรมอากาศยานไร้

คนขบัทีต่ดิตัง้แขนกลไดร้บัการตอบรบัในระดบัสูงจาก
ผู้ใช้งานภาคสนาม โดยมคีะแนนความพงึพอใจเฉลี่ย
รวมอยู่ที่ 4.25 (SD = 0.56) ซึ่งอยู่ในระดบั “เหน็ด้วย
มากทีสุ่ด” โดยเฉพาะในมติดิา้นความสะดวกในการใช้
งานซึ่งไดค้ะแนนสูงสุดที ่4.40 (SD = 0.55) รองลงมา
คอืความเหมาะสมกบัภารกิจ (M = 4.30, SD = 0.50) 
สะท้อนถึงศักยภาพของระบบในการสนับสนุนการ
ปฏิบัติงานกู้ภัยในสถานการณ์อัคคีภัยอย่ างมี
ประสทิธภิาพ อย่างไรก็ตาม แม้เทคโนโลยจีะมคีวาม
แม่นย าและปลอดภัยในระดับดี แต่ผู้ ใช้งานยัง
เสนอแนะถึงขอ้จ ากดับางประการ เช่น ความซบัซ้อน
ของการควบคุมในพื้นที่จ ากดั ความเสถียรของระบบ
ในสภาพอากาศแปรปรวน และอุปสรรคด้านพลงังาน 
ซึง่ควรไดร้บัการปรบัปรุงเพิม่เตมิเพื่อเพิม่ความพร้อม
ในการใชง้านจรงิในภาคสนามทีม่คีวามเสีย่งสูง ผูว้จิยั
ควรด าเนินการศกึษาระยะยาวเพื่อประเมนิผลการใช้
งานจรงิของระบบในสถานการณ์อคัคภียัที่เกดิขึ้นจริง 
โดยพฒันาโปรโตคอลการฝึกอบรมที่เป็นมาตรฐาน
ส าหรบัเจ้าหน้าที่กู้ภยัและเจ้าหน้าที่ความปลอดภัย 
เพื่อสร้างความพร้อมและลดความผิดพลาดจากการ
ปฏิบัติการ ควบคู่ ไปกับการศึกษาเปรียบเทียบ
ประสิทธิภาพกับเทคโนโลยีอื่น ๆ เช่น หุ่นยนต์
ภาคพื้นดนิ (ground robots) เพื่อให้เหน็ขอ้ได้เปรียบ
เชงิประสทิธภิาพอย่างชดัเจน อกีทัง้ควรมกีารพฒันา
ดชันีวดัประสทิธภิาพทีค่รอบคลุมมากกว่าการประเมนิ
ความพงึพอใจ เช่น ดชันีดา้นเวลา ความแม่นย า ความ
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ปลอดภยั และความคุม้ค่าทางเศรษฐศาสตร ์เพื่อใหผ้ล
การประเมินมีความสมบูรณ์รอบด้านและเป็น
ประโยชน์ต่อการตดัสนิใจเชงินโยบายและการลงทุนใน
อนาคต 

ข้อเสนอแนะ 
ข้อเสนอแนะในการน าผลการวิจยัไปใช้ 
 1. พัฒนาหลักสูตรอบรมเชิงปฏิบัติการ
ส าหรบัเจา้หน้าทีภ่าคสนาม โดยองิจากขอ้มลูความพงึ
พอใจและข้อจ ากัดที่พบในการศึกษานี้  เพื่อเสริม
ทกัษะในการควบคุมและใช้งานอากาศยานไรค้นขบัที่
ตดิตัง้แขนกลใหม้ปีระสทิธภิาพมากยิง่ขึน้ โดยเฉพาะ
ในบริบทของการกู้ภยัจากอคัคีภยัที่ต้องอาศยัความ
แม่นย าและการตดัสนิใจอย่างรวดเรว็ 
 2. ปรบัปรุงและต่อยอดเทคโนโลยโีดรนแขน
กลให้ เหมาะสมกับภารกิจเฉพาะทาง โดยน า
ขอ้เสนอแนะจากผูใ้ชง้านภาคสนาม เช่น การตดิกล้อง
เสรมิปลายแขนกล การเพิม่ระบบทรงตวั และฟังก์ชนั
ปล่อยอตัโนมตัิ มาใช้ในการออกแบบรุ่นถดัไป เพื่อ
เพิม่ประสทิธภิาพในการเขา้ถงึพืน้ทีเ่สีย่งและลดความ
เสี่ยงในการปฏิบตัิงานของเจ้าหน้าที่ในสถานการณ์
จรงิ 
 3. นอกจากผลการประเมินด้านเทคนิคและ
ความพงึพอใจของผู้ใช้งานแล้ว งานวจิยันี้ยงัสะท้อน
ถึงความคุ้มค่าเชงิเศรษฐศาสตร์ของการใช้งานระบบ
โดรนแขนกลในภารกจิกู้ภยั โดยเมื่อพจิารณาต้นทุน
การลงทุนด้านการออกแบบ การผลิต และการ
ฝึกอบรมบุคลากร เทยีบกบัประโยชน์ที่ไดร้บัจากการ
ลดความเสี่ยงต่อชวีติเจ้าหน้าที่ การประหยดัเวลาใน
การเข้าถึงพื้นที่เสี่ยง และการลดความสูญเสียด้าน
ทรพัย์สิน พบว่าระบบดังกล่าวมีความคุ้มค่าในเชิง
ต้นทุน-ประโยชน์  (cost-benefit analysis) อย่างมี
นัยส าคญั ทัง้นี้ การลงทุนในเทคโนโลยลีกัษณะนี้แมม้ี
ค่าใชจ้่ายเริม่ต้นสูง แต่สามารถสรา้งผลลพัธ์ระยะยาว
ที่ย ัง่ยืน ทัง้ในด้านการป้องกนัความสูญเสยีและการ
เสรมิสร้างศกัยภาพของระบบการจดัการสาธารณภยั
ของประเทศ 
 

ข้อเสนอแนะในการวิจยัครัง้ต่อไป 
 1. ควรพัฒนาและทดสอบระบบแขนกล
รูปแบบใหม่ที่สามารถท างานแบบยิงโปรเจกไทล์ 
( Projectile-Based Mechanism) เ พื่ อ เ พิ่ ม ขี ด
ความสามารถในการปฏิบัติ งานในระยะไกล 
โดยเฉพาะในสถานการณ์ที่มีการลุกลามของเพลิง
อย่างรวดเร็วหรือในบริเวณที่ไม่สามารถเข้าถึงได้
โดยตรง ซึ่งจะช่วยเพิม่ความยดืหยุ่นในการตอบสนอง
ต่อภารกิจกู้ภัยและลดความเสี่ยงต่ อชีวิตของ
เจา้หน้าทีภ่าคสนาม 

2. ควรขยายขอบเขตการวิจัยไปยังกลุ่ม
ตวัอย่างทีห่ลากหลายมากขึน้ ทัง้ในแง่ของภูมศิาสตร์ 
ประเภทของหน่วยงาน และระดบัประสบการณ์ของ
ผู้ใช้งาน เพื่อให้ได้ข้อเสนอแนะที่ครอบคลุมและ
สะทอ้นภาพรวมของศกัยภาพการน าเทคโนโลยโีดรน
แขนกลไปใช้ ในภารกิ จด้ านสาธารณภัยใน
ระดับประเทศได้อย่างมีประสิทธิภาพและแม่นย า
ยิง่ขึน้ 
 3. ควรให้ความส าคัญกับการวิเคราะห์
ผลกระทบของปั จจัยแวดล้ อมที่ อาจมี ผลต่ อ
ประสิทธิภาพของระบบ เช่น อุณหภูมิสูง ควนัจาก
เพลิงไหม้ ความเร็วลม และสิ่งกีดขวางในพื้นที่
ปฏิบตัิการ ซึ่งล้วนเป็นตวัแปรที่อาจส่งผลต่อความ
เสถียรของการบินและความแม่นย าของแขนกล 
นอกจากนี้ ควรมกีารศกึษาเปรยีบเทยีบประสทิธภิาพ
ของระบบในสภาพแวดล้อมที่แตกต่างกนัทัง้ในพื้นที่
เปิดโล่ง เขตเมอืง และเขตอุตสาหกรรม เพื่อตรวจสอบ
ความเหมาะสมในการใช้งานจรงิ รวมถงึควรพจิารณา
ขอ้จ ากดัด้านกฎหมายและข้อบงัคบัการใช้งานโดรน
ในพื้นที่ที่มีความเสี่ยงสูง เพื่อให้สามารถพัฒนา
เทคโนโลยีให้สอดคล้องกับทัง้มิติทางเทคนิคและ
ขอ้ก าหนดเชงินโยบายไดอ้ย่างสมบูรณ์ 
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