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บทคัดย่อภาษาไทย  กฤตภัค วรเมธพาสุข : อิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การ

ควบคุมได้ ท่ีมีผลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความเช่ือใจ และการยอมรับต่อ
หุ่นยนต์ . ( EFFECTS OF PERCEIVED PHYSICAL APPEARANCE SIMILARITY AND 
CONTROLLABILITY ON PERCEIVED ANTHROPOMORPHISM, TRUST, AND 
ACCEPTANCE TOWARDS ROBOTS ) อ.ท่ีปรึกษาหลัก : ดร.หยกฟ้า อิศรานนท์ 

  
งานวิจัยนี้มีจุดประสงค์เพื่อศึกษาความสัมพันธ์ระหว่างปัจจัยทางด้านการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อความไว้วางและการยอมรับหุ่นยนต์ตามแนวคิดทฤษฎี S-E-E-K ท่ีน ามาใช้สร้าง
กรอบแนวคิดหลักในการวิจัยนี้ โดยมีปัจจัยทางด้านความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์เป็นตัวแปรต้น 
การรับรู้การควบคุมได้เป็นตัวแปรก ากับ และแรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม กลุ่มตัวอย่าง
คือ นิสิตจ านวน 200 คน อายุระหว่าง 18-25 ปี ใช้การสุ่มอย่างเป็นระบบร่วมกับการสุ่มอย่างง่าย
เข้าหนึ่งใน 4 เงื่อนไข โดยให้ผู้เข้าร่วมการวิจัยดูรูปภาพและอ่านข้อความคุณสมบัติของหุ่นยนต์ท่ีมี
การจัดกระท าให้มีความคล้ายคลึงมนุษย์และพฤติกรรมท่ีคาดเดา/ควบคุมได้ของหุ่นยนต์ท่ีแตกต่าง
กันในแต่ละเงื่อนไข จากนั้นตอบแบบสอบถามการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์ 
การยอมรับหุ่นยนต์ 

ผลจากการวิเคราะห์เส้นทาง พบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์มีผลต่อการรับรู้ความ
เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ โดยในเงื่อนไขท่ีมีการรับรู้การควบคุมและ
คาดเดาไม่ได้ ท าให้อิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ท่ีมีต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เพิ่ม
มากขึ้น ยิ่งไปกว่านั้น หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และบุคคลไม่สามารถควบคุมหรือคาด
เดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ได้ ท าให้บุคคลรู้สึกว่าหุ่นยนต์มีความเหมือนมนุษย์มากขึ้น ซึ่งส่งผลต่อ
ความไว้วางใจ รวมถึงการยอมรับหุ่นยนต์ 
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Ph.D. 

  
This research aimed to investigate the relationships between perceived 

anthropomorphism toward trust and acceptance in robots based on S-E-E-K theory; 
physical appearance similarity as independent variable, perceived of controllability 
as moderator and social motivation as controlled variable. Sample of 200 
undergraduate and postgraduate students, aged between 18-25 years old were 
systematic and simple randomly assigned to one out of four conditions which were 
manipulated by a picture and a short description of the robot. The robots of each 
condition were designed to have different appearance (humanlike and not 
humanlike) and also behavior (predicted/controlled and not predicted/controlled). 
Afterward, participants completed the perceived anthropomorphism, trust in robot, 
acceptance in robot questionnaires. 

Results from Paths analysis showed that physical appearance similarity 
had relationship with a statistically significant on anthropomorphism. The effect of 
physical appearance similarity increased in the condition of unpredicted and 
uncontrollable robot. Furthermore, robot with highly humanlike appearance with 
unpredicted and uncontrolled behavior had the effect on participants’ feeling and 
it also increased trust and acceptance toward robots. 

 Field of Study: Psychology Student's Signature ............................... 
Academic Year: 2019 Advisor's Signature .............................. 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 จ 

กิตติกรรมประกาศ 
 

กิตติกรรมประกาศ 
  

วิทยานิพนธ์เล่มนี้ส าเร็จลุล่วงได้โดยได้รับความช่วยเหลือจากบุคคลหลายท่าน  โดยเฉพาะ
อาจารย์ ดร.หยกฟ้า อิศรานนท์ อาจารย์ท่ีปรึกษา ท่ีได้ให้ความรู้และค าแนะน าตลอดการด าเนินงาน 
และได้รับการสนับสนุนจากกลุ่มขับเคล่ือนการวิจัยจิตวิทยาส่ือใหม่และสุขภาวะในยุคดิจิตัล  กองทุน
รัชดาภิเษกสมโภช จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย ผู้วิจัยรู้สึกขอบพระคุณเป็นอย่างสูง 

ขอขอบพระคุณคณะกรรมการสอบวิทยานิพนธ์ อาจารย์ ดร.กฤษณ์ อริยะพุทธิพงศ์ อาจารย์ 
ดร.ภัคนันท์ จิตต์ธรรม และผศ.ดร.สิทธิพงศ์ วัฒนานนท์สกุล ส าหรับค าช้ีแนะ เพื่อให้ผู้วิจัยน ามา
ปรับปรุงงานวิจัยให้สมบูรณ์ขึ้น 

ขอบคุณอาจารย์ผู้สอน เพื่อนๆ พี่ๆ น้องๆ ในคณะจิตวิทยาทุกท่านส าหรับความช่วยเหลือและ
ก าลังใจตลอดการท างาน 

ขอบคุณคุณมัลลิกา อุกฤษฏ์ ท่ีให้ความช่วยเหลือในการให้ค าแนะน าและการด าเนินการ
เอกสารต่างๆ ขอขอบคุณคุณปิยกฤตา เครือหิรัญ ในการให้ค าปรึกษาในการเก็บข้อมูล และ อีกหลาย
ท่านท่ีไม่ได้กล่าวไว้ ณ ท่ีนี้ 

สุดท้ายนี้ขอขอบคุณครอบครัววรเมธพาสุขท่ีสนับสนุนและเป็นแรงใจท าให้วิทยานิพนธ์เล่มนี้
ส าเร็จลุล่วงได้ 

  
  

กฤตภัค  วรเมธพาสุข 
 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

สารบัญ 

 หน้า 
 ............................................................................................................................................................ ค 

บทคัดย่อภาษาไทย.............................................................................................................................. ค 

 ............................................................................................................................................................. ง 

บทคัดย่อภาษาอังกฤษ ......................................................................................................................... ง 

กิตติกรรมประกาศ .............................................................................................................................. จ 

สารบัญ ................................................................................................................................................ ฉ 

สารบัญตาราง ..................................................................................................................................... ฌ 

สารบัญภาพ ........................................................................................................................................ ญ 

บทท่ี 1  บทน า .................................................................................................................................... 1 

ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา ......................................................................................... 1 

แนวคิด ทฤษฎี และงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง.......................................................................................... 3 

แนวคิดความไว้วางใจหุ่นยนต์ (Robot Trust) ............................................................................... 4 

แนวคิดการยอมรับหุ่นยนต์ (Robot Acceptance) ................................................................ 8 

แนวคิดทฤษฎีเรื่องความเหมือนมนุษย์ (Anthropomorphism) .......................................... 13 

ทฤษฎีหุบเหวประหลาด (Uncanny Valley Theory) ......................................................... 15 

ทฤษฎีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K Theory) .......................................................... 18 

งานวิจัยอื่น ๆ ท่ีเกี่ยวข้อง ...................................................................................................... 26 

การพัฒนาสมมติฐานการวิจัย ................................................................................................ 28 

วัตถุประสงค์ในการวิจัย ................................................................................................................ 29 

ขอบเขตของการวิจัย .................................................................................................................... 29 

ตัวแปรในการวิจัย ......................................................................................................................... 30 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ช 

สมมติฐานในการวิจัย .................................................................................................................... 30 

กรอบแนวคิดการวิจัย ................................................................................................................... 31 

ค าจ ากัดความในงานวิจัย .............................................................................................................. 31 

ประโยชน์ท่ีได้รับ........................................................................................................................... 32 

บทท่ี 2  วิธีด าเนินการวิจัย ................................................................................................................ 33 

รูปแบบการวิจัย ............................................................................................................................ 33 

กลุ่มตัวอย่าง ................................................................................................................................. 33 

การพัฒนาเครื่องมือท่ีใช้ในการวิจัย .............................................................................................. 34 

การเก็บรวบรวมข้อมูลและการวิเคราะห์ผล .................................................................................. 44 

การพิทักษ์สิทธิ์กลุ่มประชากรหรือผู้มีส่วนร่วมในการวิจัย ............................................................ 46 

บทท่ี 3  ผลการวิเคราะห์ข้อมูล ......................................................................................................... 47 

ข้อมูลสถิติพื้นฐาน ......................................................................................................................... 47 

การตรวจสอบข้อมูลเบ้ืองต้น ........................................................................................................ 49 

การทดสอบสมมติฐานการวิจัย ..................................................................................................... 54 

บทท่ี 4 อภิปรายผลการวิจัย .............................................................................................................. 62 

ข้อเสนอแนะท่ีได้จากงานวิจัย ....................................................................................................... 66 

บทท่ี 5 สรุปผลการวิจัย ..................................................................................................................... 68 

ข้อเสนอแนะในการวิจัยครั้งต่อไป ................................................................................................. 73 

ภาคผนวก .......................................................................................................................................... 75 

ภาคผนวก ก ...................................................................................................................................... 76 

ภาคผนวก ข ...................................................................................................................................... 81 

ภาคผนวก ค ...................................................................................................................................... 84 

ภาคผนวก ง....................................................................................................................................... 87 

ภาคผนวก จ ...................................................................................................................................... 93 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ซ 

บรรณานุกรม ..................................................................................................................................... 96 

ประวัติผู้เขียน .................................................................................................................................. 105 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ฌ 

สารบัญตาราง 

หน้า 

ตารางที่ 1 หมวดหมู่ปัจจัยทางจิตวิทยาตามแนวคิดของ Epley และคณะ (2007) .......................... 18 

ตารางที่ 2 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของรูปภาพหุ่นยนต์ เรียงตามล าดับคะแนนความ
คล้ายคลึงมนุษย์มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74) ....................................................................... 35 

ตารางที่ 3 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 1 
เรียงตามล าดับคะแนนพฤติกรรมท่ีสามารถควบคุมได้มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74) ............. 36 

ตารางที่ 4 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 2 
เรียงตามล าดับคะแนนพฤติกรรมท่ีสามารถคาดเดาได้มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74)............. 37 

ตารางที่ 5 คะแนนเฉล่ียการรับรู้ด้านรูปลักษณ์ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติของท้ัง 4 เงื่อนไข ......... 40 

ตารางที่ 6 การแจกแจงเงื่อนไขแต่ละกลุ่มในการเก็บข้อมูล.............................................................. 45 

ตารางที่ 7 จ านวนและร้อยละของกลุ่มตัวอย่างจ าแนกตามเพศ อายุและระดับความสนใจเทคโนโลยี
 .......................................................................................................................................................... 47 

ตารางที่ 8 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจ
หุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ แบ่งตามเงื่อนไขความคล้ายคลึงมนุษย์และการรับรู้การควบคุม ... 51 

ตารางที่ 9 ค่าสหสัมพันธ์ ค่าเฉล่ีย ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน ความเบ้และความโด่งของตัวแปร......... 53 

ตารางที่ 10 ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยส าหรับอิทธิพลทางตรง อิทธิพลทางอ้อม และผลการทดสอบ
นัยส าคัญทางสถิติของสัมประสิทธิ์การถดถอยต่าง ๆ ในโมเดล ......................................................... 58 

ตารางที่ 11 สรุปผลการทดสอบสมมติฐาน ....................................................................................... 59 

ตารางที่ 12 ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยส าหรับอิทธิพลทางตรง อิทธิพลทางอ้อม และผลการทดสอบ
นัยส าคัญทางสถิติของสัมประสิทธิ์การถดถอยต่าง ๆ ในโมเดล ......................................................... 61 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ญ 

สารบัญภาพ 

หน้า 

ภาพที่ 1 โมเดลการกระท าด้วยเหตุผลของ Ajzen และ Fishbein (1988)  และโมเดลพฤติกรรมตาม
แผนของ Ajzen (1991) ...................................................................................................................... 9 

ภาพที่ 2 รูปแบบการยอมรับเทคโนโลยีของ Davis (1989) .............................................................. 10 

ภาพที่ 3 ทฤษฎีรวมของการยอมรับและการใช้เทคโนโลยีของ Venkatesh และคณะ (2003) ........ 11 

ภาพที่ 4 ทฤษฎีหุบเหวประหลาดของ Mori (1970)......................................................................... 16 

ภาพที่ 5 โมเดลการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K Theory)  ตามแนวคิดของ Epley, Waytz, 
และ Cacioppo (2007) .................................................................................................................... 25 

ภาพที่ 6 โมเดลการวิจัย .................................................................................................................... 31 

ภาพที่ 7 เงื่อนไขจัดกระท า 4 รูปแบบ .............................................................................................. 38 

ภาพที่ 8 โมเดลการวิเคราะห์ตามสมมติฐาน ..................................................................................... 54 

ภาพที่ 9 โมเดลอิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ การรับรู้การควบคุม ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อ 
ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  
การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ ................................................................................................ 55 

ภาพที่ 10 กราฟความสัมพันธ์ระหว่างการรับรู้ด้านรูปลักษณ์ การรับรู้ด้านคุณสมบัติ กับการรับรู้
ความเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ ......................................................................................................... 57 

ภาพที่ 11 โมเดลการทดสอบเพิ่มเติม ............................................................................................... 60 

ภาพที่ 12 โมเดลการวิจัย ................................................................................................................. 68 

 

 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทที่ 1  

บทน า 

 

ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 

 ในยุคดิจิทัล การเข้ามาของเทคโนโลยีนั้นมีบทบาทส าคัญต่อการด าเนินชีวิต โดยท่ีเทคโนโลยี

เป็นเสมือนตัวแทนส าหรับมนุษยชาติ มนุษย์ได้มีปฏิสัมพันธ์กับเครื่องจักรกลเพิ่มมากขึ้นจนกลายมา

เป็นส่วนหนึ่งของชีวิต ซึ่งเครื่องจักรกลอาจเรียกได้โดยท่ัว ๆ ไปอีกอย่างว่า “หุ่นยนต์” ท่ีมีการพัฒนา

ในรูปแบบปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) ท าให้จักรกลมีความทันสมัยโดยมีการ

เลียนแบบลักษณะใกล้เคียงกับมนุษย์ ให้สามารถโต้ตอบส่ือสารระหว่างบุคคลกับหุ่นยนต์ได้เสมือน

เข้าใจคู่สนทนาจริง ๆ (Kanda, Miyashita, Osada, Haikawa, & Ishiguro, 2008) โดยหุ่นยนต์นี้จะ

เป็นเสมือนผู้ช่วยคอยท างานแทนท่ีข้อจ ากัดบางอย่างของมนุษย์ ซึ่งปัจจุบันนี้ได้ถูกพฒันาขึ้นเพื่อการ

ใช้งานเป็นส่วนใหญ่ท้ังในเชิงอุตสาหกรรมและในครัวเรือน อาทิเช่น ด้านการแพทย์ ด้านงานวิจัย

ส ารวจ ด้านอุตสาหกรรม ด้านความบันเทิง และด้านการบริการ อีกท้ังนวัตกรรมการสร้าง

เครื่องจักรกลในปัจจุบันก าลังมุ่งเน้นระบบการท างานท่ีคล้ายคลึงกับคุณลักษณะหลาย ๆ ประการของ

มนุษย์เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการท างานและแนวทางในการพัฒนาหุ่นยนต์ (De Ruyter, Saini, 

Markopoulos, & Van Breemen, 2005; Schaefer, et al., 2014) ซึ่งหุน่ยนต์เพื่อสังคมได้รับความ

สนใจอย่างต่อเนื่องในช่วงหลายปีท่ีผ่านมา อาจพบเห็นได้จากตัวอย่างในภาพยนต์หลาย ๆ เรื่อง ท่ี

คาดหวังให้หุ่นยนต์สามารถส่ือสารกับมนุษย์ จดจ า และแสดงความรู้สึกได้ สะท้อนให้เห็นว่ามนุษย์มี

ความต้องการปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ท่ีมีลักษณะหรือคุณสมบัติใกล้เคียงมนุษย์ และอาจน าไปสู่

ความรู้สึกผูกพันทางอารมณ์ท่ีแสดงถึงการยอมรับและเช่ือใจต่อหุ่นยนต์ (Tung, 2016) ซึ่งความ

ไว้วางใจหรือการยอมรับต่อส่ิงเหล่านี้ เป็นปัจจัยส าคัญทางด้านจิตวิทยาท่ีอธิบายถึงพัฒนาการทาง

จิตใจของมนุษย์ในการด ารงอยู่ร่วมกนักับส่ิงมีชีวิตด้วยกัน รวมถึงกับส่ิงท่ีไม่มีชีวิต (Rotter, 1980; 

Park, Jenkins, & Jiang, 2008) 

อย่างไรก็ตาม ในความเป็นจริงมนุษย์ยังคงมีมุมมองต่อหุ่นยนต์ว่าเป็นเพียงส่ิงประดิษฐ์ท่ีถูก

วางระบบเพื่อท างานตามค าส่ังและเพื่อเป็นเครื่องมือในการท างานเพียงอย่างเดียว (Piçarra & Giger, 

2018) ถึงแม้ว่านักพัฒนาหุ่นยนต์จะสามารถเอาชนะอุปสรรคในการออกแบบเทคโนโลยีดังกล่าวได้
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อย่างต่อเนื่อง แต่กลับมีอุปสรรคทางจิตวิทยาท่ีผู้ใช้งานต้องเผชิญเมื่อใช้เทคโนโลยีเหล่านี้ (Waytz, 

Heafner, & Epley, 2014) จากรายงานของ Arnold และ Wilson (2017) เรือ่งการน าเทคโนโลยี

ปัญญาประดิษฐ์ (เอไอ) เข้ามาใช้ในธุรกิจบริการสุขภาพ โดยได้ท าการส ารวจกับประชากรมากกว่า 

11,000 คนจาก 12 ประเทศท่ัวยุโรป ตะวันออกกลาง และแอฟริกา พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามร้อย

ละ 55 มีความยินดีท่ีจะใช้หุ่นยนต์มาช่วยตอบค าถามด้านสุขภาพ ท าการวินิจฉัยโรค หรือช่วยแนะน า

การรักษา เนื่องจาก บุคคลให้ความสนใจในเรื่องของการเข้าถึงบริการดูแลสุขภาพท่ีง่ายและรวดเร็ว

กว่า (ร้อยละ 36) และการวินิจฉัยท่ีรวดเร็ว ถูกต้องและแม่นย า (ร้อยละ 33) แต่ในทางตรงกันข้าม 

การขาดความไว้วางใจให้หุ่นยนต์ตัดสินใจ (ร้อยละ 47) และการขาดสัมผัสแห่งมนุษย์ (ร้อยละ 41) 

กลายเป็นเหตุผลหลักท่ีท าให้คนเกิดความลังเลท่ีจะยอมรับหุ่นยนต์ (Arnold & Wilson, 2017) 

น าไปสู่ช่องว่างระหว่างผู้ใช้งานกับหุ่นยนต์ ดังนัน้ ส่ิงส าคัญคือการค้นหาวิธีท่ีจะช่วยให้มนุษย์ไว้วางใจ

และยอมรับท่ีจะมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์เหล่านี้มากขึ้น (Choi & Kim, 2009; Hancock, et al., 

2011; Sanders, Oleson, Billings, Chen, & Hancock, 2011)  

ในทศวรรษท่ีผ่านมา ความเหมือนมนุษย์ (Anthropomorphism) ได้ถูกน ามาศึกษาอย่าง

กว้างขวางโดยเฉพาะในศาสตร์ของจิตวิทยาสังคม ท่ีประยุกต์กับทางด้านระบบคอมพิวเตอร์และ

เทคโนโลยี (Gessl, Schlögl, & Mevenkamp, 2019) โดยนักวิชาการค้นพบว่า ความเหมือนมนุษย์นี้ 

เป็นปัจจัยส าคัญท่ีอาจท าให้คนไว้วางใจหรือยอมรับต่อส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ ซึ่งอธิบายเหตุผลถึง

คุณลักษณะบางอย่างของมนุษย์ท่ีโดดเด่นต่อส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ โดยเฉพาะความสามารถในการคิดอย่าง

มีเหตุผลและความรู้สึกท่ีตระหนักได้เองของส่ิง ๆ นั้น ประกอบด้วย 3 ปัจจัยหลัก ได้แก่ ความรู้

เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น (Elicited agent knowledge) (เช่น ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์) 

แรงจูงใจใฝ่สามารถ (Effectance motivation) (เช่น การรับรู้การควบคุมได้) และแรงจูงใจทางสังคม 

(Sociality motivation) ท่ีส่งผลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ในส่ิงท่ีไม่มีชีวิตมากขึ้น (Epley, 

Waytz, & Cacioppo, 2007; Epley, Waytz, Akalis, & Cacioppo, 2008) รวมถึงยังช่วยอธิบาย

ความสัมพันธ์ระหว่างการรับรู้ของบุคคลท่ีมีต่อความคิด จิตใจ และการกระท าของส่ิงอื่น ๆ (Waytz, 

et al., 2010) จากการศึกษาของ Waytz และคณะ (2010) ระบุว่า บุคคลมีแนวโน้มท่ีจะก าหนดให้

ส่ิง ๆ หนึ่งคล้ายคลึงมนุษย์เมื่อต้องเผชิญกับสถานการณ์ท่ีคาดการณ์ล่วงหน้าไม่ได้ โดยจะไปกระตุ้น

ส่วนของสมองท่ีท าหน้าท่ีเกี่ยวกับการตัดสินใจและความยับยั้งช่ังใจ (Ventromedial Prefrontal 

Cortex) ตัวอย่างเช่น เมื่อผู้เข้าร่วมวิจัยอ่านข้อความและจินตนาการถึงอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีไม่สามารถคาด
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เดาหรือควบคุมได้อย่างเช่น นาฬิกาปลุกท่ีสามารถวิ่งไปรอบ ๆ โดยไม่ให้กดปิดได้เมื่อถึงเวลาต่ืน 

ผู้เข้าร่วมวิจัยมีแนวโน้มจะรับรู้ว่าอุปกรณ์นี้มีความเหมือนมนุษย์มากกว่านาฬิกาปลุกท่ีนิ่งอยู่กับท่ี 

เสมือนกับว่ามันมีความคิด จิตใจ และแสดงพฤติกรรมได้เอง เป็นต้น 

 จากแนวคิดข้างต้นของความเหมือนมนุษย์ อาจท านายได้ว่าบุคคลจะไว้วางใจและยอมรับ

หุ่นยนต์ท่ีเหมือนมนุษย์ได้ง่ายกว่าหุ่นยนต์ท่ีมีรูปลักษณ์ภายนอกไม่สอดคล้องหรือไม่คล้ายคลึงมนุษย์ 

และมีพฤติกรรมแบบเดิมจนเดาได้ทุกครั้ง (Hancock, et al., 2011) อย่างไรก็ตาม แนวคิดของ 

Epley, Waytz, และ Cacioppo (2007) ยังมีข้อขัดแย้งกับแนวคิดของ Mori (1970) ท่ีอธิบายว่า 

เมื่อหุ่นยนต์มีความคล้ายคลึงมนุษย์มากขึ้น จะกระตุ้นให้บุคคลเกิดความรู้สึกกลัวส่ิงนั้นอย่างไม่มี

เหตุผล ท้ังในเรื่องของรูปลักษณ์และคุณสมบัติของหุ่นยนต์ กล่าวคือ แม้ว่าการสร้างหุ่นยนต์ให้เหมือน

มนุษย์มากขึ้นนี้น่าจะท าให้บุคคลไว้วางใจและยอมรับเพิ่มข้ึน แต่เมื่อถึงจุด ๆ หนึ่งท่ีใกล้ความเป็น

มนุษย์มากเกินไปกลับให้ผลตรงกันข้าม หรือ การน าความเหมือนมนุษย์ดังกล่าวนี้มาสร้างในรูปแบบท่ี

ไม่สอดคล้องกันท้ังภายนอก (รูปลักษณ์) และภายใน (ความคิด จิตใจ) แบบท่ีมนุษย์เป็นจริง ๆ นั้น 

อาจท าให้ผู้ใช้งานเกิดความรู้สึกผิดหวังหรือไม่ประทับใจต่อหุ่นยนต์ท่ีดูแปลก ๆ เหมือนจะคล้ายมนุษย์

แต่ก็ยังไม่ใช่อยู่ดี (Choi & Kim, 2009) 

 ดังนั้น งานวิจัยนี้จึงต้องการศึกษาปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีอิทธิพล

ต่อความไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ โดยงานวิจัยนี้เป็นหลักฐานเชิงประจักษ์ในการทดสอบ

ทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้องกับความเหมือนมนุษย์ เพื่อเป็นแนวทางส าหรับนักพัฒนาเครื่องจักรกลหรือองค์กร

ธุรกิจต่าง ๆ ในการพัฒนาหุ่นยนต์ ให้มีความเหมาะสมสอดคล้องท้ังทางด้านการใช้งานและการ

สนับสนุนทางความรู้สึกของบุคคล น ามาซึ่งการอยู่ร่วมกับมนุษย์อย่างสันติสุขในอนาคต   

 

แนวคิด ทฤษฎี และงานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

แนวคิดเชิงทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง ท่ีใช้สร้างกรอบแนวคิดและสมมติฐานการวิจัยใน

ครั้งนี้ แบ่งเป็น 5 หัวข้อหลัก ได้แก่ 

1. แนวคิดความไว้วางใจหุ่นยนต์ (Trust in Robot) 

2. แนวคิดการยอมรับหุ่นยนต์ (Robot Acceptance) 

3. แนวคิดทฤษฎีความเหมือนมนุษย์ (Anthropomorphism) 

1.1 แนวคิดพื้นฐานท่ัวไป 
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1.2 ทฤษฎีหุบเหวประหลาด (Uncanny Valley Theory) 

1.3 ทฤษฎีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K Theory) 

4. งานวิจัยอื่น ๆ ท่ีเกี่ยวข้อง 

5. การพัฒนาสมมติฐานการวิจัย 

 

แนวคิดความไว้วางใจหุ่นยนต์ (Robot Trust) 

ความไว้วางใจเป็นปัจจัยส าคัญท่ีถูกน ามาศึกษาในหลากหลายด้านไม่ว่าจะเป็น ด้านการ

จัดการ ด้านจริยธรรม ด้านสังคมศาสตร์ ด้านจิตวิทยา หรือ ด้านเศรษศาสตร์ (Colquitt, Scott, & 

LePine, 2007) ซึ่งความไว้วางใจอาจหมายถึงความน่าเช่ือถือท่ีแตกต่างกันไปในแต่ละบุคคล สะท้อน

ถึงเจตคติเชิงบวกต่อบุคคลหรือส่ิง ๆ นั้น หรืออาจมองได้ว่าความไว้วางใจเป็นส่วนหนึ่งของบุคลิกภาพ

ท่ีพัฒนาในช่วงแรกของชีวิตมนุษย์และพฒันาตามการเติบโตของบุคคล (Rotter, 1967) 

Rotter (1967) ได้ให้ความหมายของความไว้วางใจว่า เป็นความคาดหวังในค าพูด ค าสัญญา 

หรือ การเขียนอ้างอิงของบุคคลอื่นท่ีสามารถเช่ือถือได้ เช่นเดียวกับ Lewis และ Weigert (1985) ได้

อธิบายว่า ความไว้วางใจเป็นพื้นฐานของกระบวนการทางปัญญาท่ีแตกต่างกันของบุคคล ซึ่งบุคคลจะ

เช่ือในส่ิงท่ีคิดว่าเป็นส่ิงท่ีดี มีหลักฐานท่ีน่าเช่ือถือรองรับในส่ิง ๆ นั้น 

Mayer, Davis, และ Schoorman (1995) ได้ให้ความหมายของความไว้วางใจว่า เป็นความ

คาดหวังท่ีมีต่อบุคคลท่ีจะท าพฤติกรรม ซึ่งปัจจัยหลักมาจากความคาดหวังต่อความน่าเช่ือถือของ

บุคคลหนึ่ง  

 ส าหรับมุมมองทางจิตวิทยา นักทฤษฎีบุคลิกภาพมุ่งเน้นถึงความแตกต่างระหว่างบุคคลทาง

บุคลิกภาพท่ีมีความพร้อมต่อความไว้วางใจ ซึ่งความพร้อมต่อความไว้วางใจนั้น จะถูกสร้างและ

พัฒนาขึ้นมาจากบริบททางสังคม โดยทฤษฎีพัฒนาการทางจิตสังคม Erikson (1968) อธิบายว่า 

ความไว้วางใจ คือ การเช่ือมั่นต่อบุคคลหนึ่งท่ีจะสามารถท าตามส่ิงท่ีคาดหวังไว้ได้ โดยเริ่มจาก

ครอบครัวและการเติบโตตามช่วงวัย ซึ่งการพัฒนาความไว้วางใจเป็นขั้นตอนแรกของการพัฒนาเชิง

จิตวิทยา หากพัฒนาได้ส าเร็จจะสามารถน าไปสู่ความรู้สึกปลอดภัยและการไว้วางใจ แต่หากล้มเหลว

อาจน าไปสู่การรู้สึกไม่ปลอดภัยและการไม่ไว้วางใจต่อผู้อื่น ยิ่งไปกว่านั้น ความไว้วางใจและความเส่ียง

เป็นองค์ประกอบของความสัมพันธ์ในสังคม ความไม่ไว้วางใจอาจเกิดจากความเส่ียง โดยท่ีความ

ไว้วางใจจะมีความเกี่ยวข้องเช่ือมโยงกับความปลอดภัย ซึ่งบุคคลท่ีไว้วางใจคนอื่นต้ังแต่แรกจะไม่รู้สึก
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ว่าต้องการความปลอดภัยมากเท่ากับคนท่ีไม่ไว้วางใจผู้อื่น (Erikson, 1968) เช่นเดียวกับ Bierhoff 

และ Vornefeld (2004) ท่ีกล่าวว่า ความไว้วางใจมีความสัมพันธ์กับความน่าเช่ือถือของข้อมูล ท่ีอาจ

ช่วยลดความรู้สึกไม่ปลอดภัยหรือความเส่ียง ซึ่งความหมายของความไว้วางใจ อาจรวมไปถึงการ

พึ่งพาข้อมูลท่ีรับจากบุคคลอื่นเกี่ยวกับความไม่แน่นอนของสภาพแวดล้อม และผลลัพธ์ในสถานการณ์

ท่ีมีความเส่ียง 

 ทฤษฎคีวามคาดหวังเป้าหมาย (The Goal Expectation Theory) ของ Pruitt และ 

Kimmel (1977) ได้อธิบายถึงท่ีมาของความไว้วางใจของบุคคลท่ีบุคคลนึงจะไว้วางใจโดย 1) บุคคล

นั้นเคยมีการร่วมมือกันมาก่อน 2) บุคคลนั้นเคยเจอสถานการณ์ท่ีมีปัญหาเหล่านั้นมาก่อน และมีการ

ร่วมมือจนแก้ปัญหาได้ 3) การส่ือสารกับบุคคลท่ีมีแนวโน้มจะร่วมมือ และ 4) มีความเข้าใจว่าเมื่อมี

การร่วมมือกันแล้วจะก่อให้เกิดผลประโยชน์ 

 ความไว้วางใจอาจมีได้หลายแบบ ได้แก่ ความไว้วางใจท่ัวไป และความไว้วางใจแบบเฉพาะ 

ความไว้วางใจแบบเฉพาะนั้น แตกต่างกับการไว้วางใจท่ัวไป เพราะเป็นความคาดหวังส่วนบุคคลและ

กลุ่มท่ีมาจากส่ิงต่าง ๆ เช่น ค าสัญญา ค าพูด หรือลายลักษณ์อักษร ท่ีส่ือให้ถึงส่ิงท่ีสามารถไว้วางใจได้ 

โดยคนท่ีชอบไว้วางใจผู้อื่นมักเป็นคนน่าดึงดูด และมีแนวโน้มท่ีจะยอมรับผู้อื่นเป็นเพื่อนได้ง่าย และ

แสดงถึงความสุขมากกว่า อย่างไรก็ตาม แม้บุคคลจะมีความไว้วางใจท่ัวไปสูง แต่ก็สามารถรู้สึก

อ่อนไหวต่อการถูกทรยศโดยผู้อื่นได้เช่นกัน (Rotter, 1967) 

ดังนั้น ความไว้วางใจของแต่ละคนอาจเกี่ยวข้องกับบุคลิกภาพของบุคคลนั้น และยังถือเป็น

ส่วนหนึ่งของอิทธิพลทางสังคม ในการชักจูงให้บุคคลมีความเช่ือใจเพิ่มขึ้นตามการยอมรับพฤติกรรม

ของผู้อื่น และความไว้วางใจอาจลดน้อยลงหากบุคคลนั้นไม่ได้รับการยอมรับจากผู้อื่น ถึงแม้ว่าบุคคล

นั้นจะน่าเช่ือถือมากเพียงใดก็ตาม ความไว้วางใจจึงถือเป็นลักษณะและพฤติกรรมของบุคคลท่ี

คาดหวังในทางบวก หรือการท่ีจะพึ่งพาจากอีกคนหนึ่ง แต่หากความไว้วางใจหมดลงอาจเป็นเรื่องยาก

ท่ีจะดึงกลับมา (Mayer, Davis, & Schoorman, 1995) เช่นเดียวกับความไว้วางใจของความสัมพันธ์

ระหว่างมนุษย์และเทคโนโลยี ท่ีอาจมีเหตุผลบางอย่างในการปฏิเสธที่จะเช่ือใจเทคโนโลยีเหล่านั้น 

ประเด็นนี้เป็นหนึ่งในความท้าทายด้านกระบวนการของเทคโนโลยีท่ีมีอิทธิพลต่อการสร้างความ

ไว้วางใจของมนุษย์ ซึ่งในทางสังคมศาสตร์และจิตวิทยาได้วัดความไว้วางใจในเชิงของเจตคติท่ีสะท้อน

ถึงความเช่ือถือในความสามารถของส่ิง ๆ นั้น (Rotter, 1967) 
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การศึกษา Meta-Analysis (Hancock, et al., 2011; Schaefer, et al., 2014) สรุปปัจจัย

ท่ีท่ีมีอิทธิพลต่อการพัฒนาความไว้วางใจของมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ แบ่งเป็น 3 ปัจจัย ดังนี้   

1) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับมนุษย์ (human related)   

แบ่งออกเป็น 2 ด้าน ได้แก่ ด้านความสามารถ เช่น ความเช่ียวชาญ หรือประสบการณ์ก่อน

หน้านี้ ฯลฯ และด้านคุณลักษณะ เช่น ข้อมูลพื้นฐานส่วนบุคคล บุคลิกภาพ เจตคติ หรือความมั่นใจ

ในตัวเอง เป็นต้น (Freddy, DeVisser, Weltman & Coeyman, 2007)  

2) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับสภาพแวดล้อม (environment related) 

แบ่งออกเป็น 2 ด้าน ได้แก่ ด้านการท างานเป็นทีม เกิดจากการปฏิสัมพันธ์ของบุคคลในทีม 

เช่น จ านวนสมาชิกในกลุ่ม วัฒนธรรม หรือการส่ือสาร ฯลฯ และด้านรูปแบบของงาน เช่น ความ

ซับซ้อนของงาน การท างานหลายอย่างพร้อมกัน เป็นต้น โดย Adams, Bruyn, Houde และ 

Angelopoulos (2003) ได้อธิบายว่า การท างานเป็นทีม รูปแบบของงาน และการรับรู้สถานการณ์ มี

อิทธิพลต่อการพัฒนาความไว้วางใจ โดยความไว้วางใจจะลดลงเมื่องานมีรูปแบบท่ีซับซ้อน  

3) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์ (robot related)  

 แบ่งออกเป็น 2 ด้าน ได้แก่ ด้านประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ เช่น พฤติกรรม ความเท่ียงตรง 

ความคาดเดาได้ ความผิดพลาด หรือระดับความอัตโนมัติหุ่นยนต์ ฯลฯ และด้านองค์ประกอบของ

หุ่นยนต์ เช่น ความใกล้ชิดกับผู้ใช้งาน บุคลิกของหุ่นยนต์ รูปแบบของหุ่นยนต์ ความคล้ายคลึงมนุษย์

ของหุ่นยนต์ เป็นต้น ซึ่งด้านประสิทธิภาพของหุ่นยนต์อาจรวมถึงคุณสมบัติของตัวหุ่นยนต์ท่ีมีอิทธิพล

ต่อการรับรู้ประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ ในขณะท่ีองค์ประกอบส่วนอื่น ๆ ของหุ่นยนต์ อาจดึงดูดความ

สนใจและเป็นแรงผลักดันความไว้วางใจของมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ให้เพิ่มข้ึน โดยเฉพาะรูปร่างและ

ลักษณะนิสัยท่ีใกล้เคียงมนุษย์ ท่ีมีอิทธิพลต่อความไว้วางใจของบุคคลในช่วงเริ่มต้น และจะค่อย ๆ 

เพิ่มขึ้นระหว่างกระบวนการท างาน (Change, Doll, Frank, & Sanfey, 2010)   

 ท้ังนี้ การศึกษาความไว้วางใจระหว่างมนุษย์กับหุ่นยนต์โดยส่วนใหญ่มุ่งศึกษาด้าน

ประสิทธิภาพเป็นปัจจัยหลัก (Lee & See, 2004; Parasuraman, Sheridan, & Wickens, 2008; 

Chen, et al., 2010) ซึ่งความแตกต่างระหว่างหุ่นยนต์กับระบบอัตโนมัติ คือ รูปร่างลักษณะท่ี

บางครั้งถูกออกแบบตามกระแสนิยมในรูปแบบของมนุษย์หรือสัตว์ ความแตกต่างเหล่านี้ส่งผลให้

มนุษย์เกิดความรู้สึกไว้วางใจหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ ท้ังนี้ บุคคลอาจเหมารวมความไว้วางใจท้ังต่อ

หุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติท่ีมีโครงสร้างเหมือนกัน แต่อาจมีความแตกต่างในบางส่วน โดยพบว่า 
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ความไว้วางใจสามารถถูกสร้างหรือส่งผลได้จากหลาย ๆ ปัจจัย ไม่ว่าจะเป็นจากตัวของหุ่นยนต์เอง 

สภาพแวดล้อม หรือธรรมชาติ และลักษณะของมนุษย์ (Park, Jenkins, & Jiang, 2008) ซึ่งในแต่ละ

อย่างนี้ ล้วนเป็นองค์ประกอบส าคัญในการพัฒนาความไว้วางใจ และในอีกมุมหนึ่งคือความรู้สึกไม่

ไว้วางใจอาจน าไปสู่ผลลัพธ์เชิงลบท่ีมนุษย์มีต่อหุ่นยนต์ เช่น การไม่สามารถปฏิบัติงานร่วมกันกับ

หุ่นยนต์ได้ เป็นต้น โดยงานวิจัยของ Change และคณะ (2010) พบว่าผู้เข้าร่วมการทดลองมีแนวโน้ม

ท่ีจะลงทุนเงินมากขึ้นในหุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างลักษณะน่าไว้วางใจมากกว่าหุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างไม่น่าไว้วางใจ  

 งานวิจัยของ Van de Brule และคณะ (2014) ได้ท าการวิจัยรูปแบบพฤติกรรมท่ีปรับเปล่ียน

ได้ง่ายต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยประเมินจากรูปแบบพฤติกรรมท้ังหมดสามแบบ ได้แก่ 1) ความ

คล่องแคล่วในการเคล่ือนไหว 2) พฤติกรรมการมอง และ 3) พฤติกรรมการลังเล โดยการทดลองแรก

จะให้ผู้เข้าร่วมการทดลองรับชมการท างานของหุ่นยนต์ผ่านการดูภาพยนตร์ และมีการท า

แบบสอบถามหลังจากจบการรับชม เพื่อวัดความไว้วางใจ ผลการทดลองพบว่า การแสดงพฤติกรรม

ของหุ่นยนต์มีอิทธิพลต่อความไว้วางใจของผู้ร่วมการทดลอง หลังจากนั้น จึงน าผลการทดลองไปศึกษา

ในขั้นต่อไป โดยการทดลองท่ีสองได้น าเทคโนโลยีสภาพแวดล้อมเสมือนจริง (Immersive Virtual 

Environment Technology; IVET) มาใช้ เนื่องจากขาดแคลนหุ่นยนต์ท่ีเหมาะสมและต้องใช้งบประ

มานค่อนข้างมาก ซึ่งผู้เข้าร่วมการทดลองจะต้องใช้งาน IVET เพื่อให้รู้สึกสมจริงมากยิ่งขึ้น ซึ่งแตกต่าง

จากการทดลองแรกเพราะผู้เข้าร่วมการทดลองได้มีส่วนร่วมระหว่างการทดลองครั้งท่ีสองนี้ ผลการ

ทดลองพบว่า ความคล่องแคล่วในการเคล่ือนไหวมีนัยส าคัญต่อความไว้วางใจ และยังมีอิทธิพลต่อ

ประสิทธิภาพ อาจกล่าวได้ว่า การเคล่ือนไหวท่ีคล่องแคล่วของหุ่นยนต์หรือก็คือพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์นั้น มีผลต่อความไว้วางใจของบุคคลเมื่อหุ่นยนต์นั้นมีประสิทธิภาพการท างานสูง แต่จะลดลง

เมื่อประสิทธิภาพไม่ดีพอ 

จากงานวิจัยข้างต้นจะเห็นว่า ปัจจัยด้านประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ และด้านองค์ประกอบ 

ได้แก่ รูปร่างและลักษณะนิสัยของหุ่นยนต์ ล้วนมีอิทธิพลต่อความไว้วางใจของบุคคล แม้จะไม่ได้

ปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์โดยตรงก็ตาม จึงกล่าวได้ว่า บุคคลจะไว้วางใจหุ่นยนต์มากหรือน้อยอาจขึ้นอยู่

กับปัจจัยส่วนบุคคลและปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์  

 Jian, Bisantz, และ Drury (2000) ได้พัฒนามาตรวัดความไว้วางใจในระบบอัตโนมัติ หรือ 

Trust in Automated Systems Scale ท่ีเป็นมาตรวัดส าหรับประเมินความไว้วางใจระหว่างมนุษย์

กับเครื่องจักรกล (หุ่นยนต์) ซึ่งช่วยให้เข้าใจถึงคุณลักษณะของหุ่นยนต์ท่ีมีผลต่อการรับรู้ความเช่ือใจ
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ของผู้ใช้งานในรูปแบบมาตรวัดอย่างง่าย และไม่เหมือนกับมาตรวัดความไว้วางใจในทางสังคมศาสตร์ 

ท่ีวัดความไว้วางใจระหว่างบุคคล (Interpersonal Trust Scale) (e.g., Larzelere & Huston, 

1980; Rotter, 1967) หรือความไว้วางใจท่ีเกี่ยวข้องกับนิสัยหรือบุคลิกภาพท่ัวไป (Evans & 

Revelle, 2008) รวมทั้งไม่ได้พัฒนาเพื่อประเมินความไว้วางใจหุ่นยนต์เพื่อปฏิบัติงานด้าน

อุตสาหกรรม (Charalambous, Fletcher, & Webb, 2016) แต่มุ่งเน้นประเมินความไว้วางใจอย่าง

เจาะจงกับระบบอัตโนมัติ ดังนั้น การวัดความไว้วางใจในหุ่นยนต์ จ าเป็นต้องพิจารณามาตรวัดท่ี

เหมาะสมและใกล้เคียงกับบริบทของการท าวิจัยนี้มากท่ีสุด  

 

แนวคิดการยอมรับหุ่นยนต์ (Robot Acceptance) 

Dillon และ Morris (1996) ให้ความหมายของการยอมรับเทคโนโลยี ว่าเป็นความเต็มใจของ

ผู้ใช้ท่ีจะใช้งานเทคโนโลยีเพื่อช่วยเหลือในการท างาน ซึ่ง ‘การยอมรับ’ ถูกมองว่าเป็นตัวแปรตามใน

กระบวนการทางจิตวิทยา ท่ีผู้ใช้งานท าการตัดสินใจเกี่ยวกับเทคโนโลยี 

จากการท่ีเทคโนโลยีได้เริ่มเข้ามามีบทบาทในการใช้ชีวิตของมนุษย์มากขึ้น พบว่ามนุษย์มีท้ัง

ยอมรับและปฏิเสธเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์เหล่านี้ การศึกษาทางด้านจิตวิทยาสังคมจึงเน้นหา

เหตุผลท่ีจะช่วยอธิบายพฤติกรรมท่ีเกิดขึ้น โดยพยายามท าความเข้าใจเรื่องพลวัตรของการตัดสินใจ

ของมนุษย์ในบริบทของการยอมรับและการต่อต้านเทคโนโลยี (Dillon & Morris, 1996)  

Gessl, Schlögl, และ Mevenkamp (2019) ระบุว่า การศึกษาพฤติกรรมการยอมรับในทาง

จิตวิทยา สามารถอ้างอิงได้จากทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล (Theory of Reasoned Action) ท่ี

ต่อมาได้พัฒนามาเป็นทฤษฎีพฤติกรรมตามแผน (Theory of Planned Behavior) และยังมีรูปแบบ

การยอมรับเทคโนโลยี (The Technology Acceptance Model) ท่ีพัฒนามาเป็นทฤษฎีควบรวม

ของการยอมรับและการใช้เทคโนโลยี (the Unified Theory of Acceptance and Use of 

Technology) โดยมีรายละเอียดแนวคิดดังต่อไปนี้  

ทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล (Theory of Reasoned Action, TRA) ของ Ajzen และ 

Fishbein (1988) เป็นหนึ่งในทฤษฎีทางจิตวิทยาสังคม (Social psychology) ท่ีอธิบายถึง

ความสัมพันธ์ระหว่างความเช่ือ เจตคติ บรรทัดฐาน เจตนา และพฤติกรรม เนื่องจากทฤษฎีนี้ใช้เพื่อ

อธิบายเจตนาของบุคคลท่ีจะแสดงพฤติกรรม (เช่น การยอมรับหรือปฏิเสธเทคโนโลยี) ซึ่งเจตนานี้

ได้รับอิทธิพลมาจากเจตคติ (attitude) และบรรทัดฐานของกลุ่มอ้างอิง (subjective norm) ท่ี
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หมายถึงการรับรู้ของบุคคลว่าคนอื่น ๆ ท่ีส าคัญต่อเขา/เธอนั้น คิดว่าเขา/เธอควรท าหรือไม่ควรท า 

(Fishbein & Ajzen, 2011) ต่อมา Ajzen (1991) ศึกษาพบว่า มีปัจจัยส าคัญอีกอย่างหนึ่ง คือ การ

รับรู้ถึงการควบคุมพฤติกรรม (perceived behavioral control) ท่ีหมายถึง การรับรู้ความสามารถ 

ทักษะ ทรัพยากรท่ีมี และโอกาสท่ีจะท าพฤติกรรมนั้น ๆ โดยมีความใกล้เคียงกับมุมมองเรื่องการเช่ือ

ในความสามารถของตนเองของ Bandura (1982 อ้างถึงใน Ajzen, 1991) และได้ประยุกต์เป็นทฤษฎี

ใหม่เรียกว่า ทฤษฎีพฤติกรรมตามแผน (Theory of Planned Behavior, TPB) ซึ่งเป็นส่วนเพิ่มเติม

จากทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล ท้ังนี้ หลักการของทฤษฎีพฤติกรรมตามแผน ได้อธิบายว่าการ

กระท าพฤติกรรมของบุคคลสามารถวัดได้จากเจตนาท่ีจะท าพฤติกรรม ซึ่งเจตนาเป็นตัวบ่งบอกถึงเจต

คติท่ีมีต่อพฤติกรรมนั้น ดังนั้น ความแตกต่างระหว่างทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผลกับทฤษฎี

พฤติกรรมตามแผน คือ ปัจจัยในการรับรู้ถึงความสามารถในการควบคุมพฤติกรรมของบุคคลท่ีจะท า

พฤติกรรมนั้นได้หรือไม่ ดังภาพท่ี 1 โมเดลการกระท าด้วยเหตุผล และโมเดลพฤติกรรมตามแผน 

 

 

 

 

 

 
       
 

 

 

ภาพที่ 1 โมเดลการกระท าด้วยเหตุผลของ Ajzen และ Fishbein (1988)  
และโมเดลพฤติกรรมตามแผนของ Ajzen (1991) 

 

ส าหรับบริบทการยอมรับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์นั้น Davis (1989) ได้น าทฤษฎีการ

กระท าด้วยเหตุผล (Ajzen & Fishbein, 1988) มาใช้พัฒนารูปแบบการยอมรับเทคโนโลยี 

(Technology Acceptance Modeling, TAM) โดยอธิบายว่า พฤติกรรมการใช้งานของผู้ใช้งาน

สามารถอธิบายหรือคาดเดาได้จากแรงจูงใจท่ีได้รับอิทธิพลจากส่ิงเร้าภายนอก เช่น คุณสมบัติและ
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บรรทัดฐานของกลุ่ม

อ้างอิง 

 
การรับรู้การควบคุม

พฤติกรรม 

 

เจตนา 

 

พฤติกรรม 

 

ทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล (TRA) 

ทฤษฎีพฤติกรรมตามแผน (TPB) 
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ความสามารถของเทคโนโลยีนั้น ท าให้แนวคิด TAM กลายมาเป็นวิธีการหลักในการวัดอย่าง

แพร่หลาย เพื่อประเมินการยอมรับและเจตนาของบุคคลท่ีมีต่อเทคโนโลยีโดยตรง รวมถึงการท านาย

การยอมรับในรูปแบบท่ีแตกกันตามปัจจัยส่วนบุคคล โดยรูปแบบการยอมรับเทคโนโลยี ประกอบด้วย

สองอย่างท่ีส่งผลต่อการยอมรับ คือ การรับรู้ถึงประโยชน์ (perceived usefulness) และความง่าย

ต่อการใช้งาน (perceived ease of use) ดังภาพท่ี 2  

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2 รูปแบบการยอมรับเทคโนโลยีของ Davis (1989) 
 

ต่อมา Venkatesh, Morris, Davis, และ Davis (2003) ได้น า TAM มาปรับปรุงโมเดลใหม่ 

เรียกว่าทฤษฎีรวมของการยอมรับและการใช้เทคโนโลยี (Unified Theory of Acceptance and 

Use of Technology, UTAUT) เพื่อศึกษาพฤติกรรมการยอมรับและใช้งานเทคโนโลยี ท่ีได้รับแรง

ขับมาจากเจตนา โดยอธิบายว่า ปัจจัยท่ีมีผลต่อการยอมรับต่อเทคโนโลยี มีองค์ประกอบมาจากความ

คาดหวังในประสิทธิภาพ (Performance expectancy) เปล่ียนช่ือมาจากการรับรู้ถึงประโยชน์, 

ความคาดหวังในความพยายาม (Effort expectancy) เปล่ียนช่ือมาจากความง่ายต่อการใช้งาน, 

อิทธิพลทางสังคม (Social influence), และสภาพส่ิงอ านวยความสะดวกในการใช้งาน (Facilitating 

conditions) ท่ีมีความสัมพันธ์โดยตรงต่อพฤติกรรมการใช้งาน ดังภาพท่ี 3 นอกจากนี้ ยังพบว่ามี

ปัจจัยเสริมท่ีเกี่ยวข้อง ได้แก่ เพศ อายุ ประสบการณ์ และความสมัครใจในการใช้งาน มีอิทธิพลก ากับ

ต่อเจตนาและพฤติกรรมการใช้งานร่วมด้วย (Venkatesh & Davis, 2000; Venkatesh, Morris, 

Davis, & Davis, 2003)  
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ภาพที่ 3 ทฤษฎีรวมของการยอมรับและการใช้เทคโนโลยีของ Venkatesh และคณะ (2003) 
 

งานวิจัยของ De Ruyter และคณะ (2005) ได้ศึกษาการยอมรับต่อหุ่นยนต์ทางสังคม (the 

iCat) พบว่า ในเงื่อนไขท่ีได้ปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ท่ีชอบเข้าสังคม (extravert robot) ซึ่งมีการ

แสดงออกทางสีหน้าและน้ าเสียงบ่อยครั้ง ผู้เข้าร่วมการวิจัยประเมินว่าหุ่นยนต์มีความฉลาดทางสังคม 

และมีแนวโน้มท่ีจะยอมรับหุ่นยนต์แบบนี้มากกว่าหุ่นยนต์ท่ีชอบเก็บตัว (introvert robot) กล่าวคือ 

ทฤษฎีรวมของการยอมรับและการใช้เทคโนโลยีนี้ (UTAUT) เป็นพื้นฐานในการศึกษาปัจจัยท่ีมีผลต่อ

การยอมรับหุ่นยนต์ทางสังคมในผู้สูงอายุ 

งานวิจัยก่อนหน้านี้ท่ีศึกษาเรื่องการยอมรับต่อหุ่นยนต์ มุ่งเน้นไปท่ีการประเมินเจตคติของ

ผู้ใช้งานท่ีมีต่อหุ่นยนต์ โดยมาตรวัดท่ีใช้ส าหรับประเมินเจตคติต่อหุ่นยนต์ คือ มาตรวัดเจตคติเชิงลบ

ต่อหุ่นยนต์ (Negative Attitude Towards Robots Scale; NARS) ของ Nomura, Suzuki, Kanda, 

และ Kato (2006a) และมาตรวัดความวิตกกังวัลต่อหุ่นยนต์ (Robot Anxiety Scale, RAS) ของ 

Nomura, Suzuki, Kanda, และ Kato (2006b) ท้ังสองมาตรวัดนี้ เป็นการวัดการตอบสนองทาง

จิตใจของมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ท่ีเหมือนมนุษย์ และไม่เหมือนมนุษย์ โดยเป็นการประเมินความรู้สึกไม่เต็ม

ใจท่ีจะมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ เนื่องจากความต่ืนตัวของอารมณ์เชิงลบ หรือความวิตกกังวล 

 ความคาดหวังใน

ประสิทธิภาพ 
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มาตรวัดเจตคติเชิงลบต่อหุ่นยนต์ (NARS) ได้แบ่งออกเป็น 3 ด้าน คือ ด้านการปฏิสัมพันธ์กับ

หุ่นยนต์ ด้านอิทธิพลทางสังคม และด้านการปฏิสัมพันธ์ทางอารมณ์กับหุ่นยนต์ เช่นเดียวกับมาตรวัด

ความวิตกกังวัลต่อหุ่นยนต์ (RAS) ท่ีแบ่งเป็น 3 ด้าน คือ ด้านความวิตกกังวลเกี่ยวกับความสามารถใน

การส่ือสารของหุ่นยนต์, ด้านความวิตกกังวลเกี่ยวกับความสามารถของหุ่นยนต์ และด้านความวิตก

กังวลเกี่ยวกับการสนทนากับหุ่นยนต์ ท่ีสามารถใช้ประเมินสภาวะความวิตกกังวลในการปฏิสัมพันธ์

กับหุ่นยนต์ท้ังในความเป็นจริง หรือในจินตนาการ ซึ่งงานวิจัยก่อนหน้านี้ ได้ศึกษาการยอมรับต่อ

หุ่นยนต์โดยใช้มาตรวัดเจตคติเชิงลบต่อหุ่นยนต์ พบว่า คนญี่ปุ่นมีเจตคติทางลบต่อหุ่นยนต์มากกว่าคน

จีนหรือชาวดัตช์ (Bartneck, Nomura, Kanda, Suzuki, & Kato, 2005) อีกท้ังยังพบว่า ผู้เข้าร่วม

การวิจัยเพศหญิง มีเจตคติทางลบต่อหุ่นยนต์น้อยกว่าผู้เข้าร่วมการวิจัยเพศชาย (Nomura, Kanda, 

& Suzuki, 2006; Bartneck, Suzuki, Kanda, & Nomura, 2007).  

อย่างไรก็ตาม ถึงแม้ว่าลักษณะภายนอกของหุ่นยนต์ไม่ได้เป็นเพียงปัจจัยเดียวในโมเดลการ

ยอมรับเทคโนโลยี แต่ก็อาจเป็นไปได้ว่ารูปร่างหรอืลักษณะของหุ่นยนต์มีอิทธิพลผลต่อการยอมรับ

ด้วยเช่นกัน ตัวอย่างเช่น การออกแบบลักษณะภายนอกของหุ่นยนต์ท่ีเกี่ยวกับหน้าท่ีการท างาน เช่น 

หุ่นยนต์ดูดฝุ่นภายในห้อง (iRobot Roomba) หรือ การออกแบบท่ีเกี่ยวข้องกับทางด้านสังคม เช่น 

การแสดงออกรมณ์ทางสีหน้าของหุ่นยนต์ Philips iCat (Nomura, Suzuki, Kanda, & Kato, 2008) 

ท้ังนี้ หุ่นยนต์ส่วนบุคคล หรือหุ่นยนต์ทางสังคมนั้นแตกต่างจากหุ่นยนต์แบบด้ังเดิม (เช่น หุ่นยนต์ทาง

อุตสาหกรรม หรือทางการทหาร) เพราะหุ่นยนต์เหล่านี้สามารถให้ความร่วมมือ ปรับตัว หรือความ

เป็นส่วนตัวได้มากกว่า รวมถึงรูปลักษณ์และความทันสมัยในการออกแบบด้วยเทคโนโลยีท่ีพัฒนา

อย่างรวดเร็ว และน ามาใช้งานอย่างแพร่หลาย ซึ่งนักออกแบบควรให้ความส าคัญกับการยอมรับของ

ผู้ใช้งานด้วยเช่นเดียวกัน (Gessl, Schlögl, & Mevenkamp, 2019) 

ดังนั้น การระบุปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ มีจุดประสงค์เพื่อให้แน่ใจว่าตัวแปร

ท านายได้ถูกพิจารณาในด้านต่าง ๆ อย่างเหมาะสมเพื่อเพิ่มการยอมรับของผู้ใช้งาน ซึ่งแนวคิดทาง

จิตวิทยาและโมเดลการยอมรับเทคโนโลยีท่ีได้กล่าวไปข้างต้น เป็นพื้นฐานในการหาสาเหตุว่าปัจจัย

ใดบ้างท่ีส่งผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีความเป็นไปได้ว่า ลักษณะภายนอกและการตอบสนองของ

หุ่นยนต์ท่ีเป็นเชิงกายภาพ อาจไม่ได้ส่งผ่านมาสู่การยอมรับโดยตรง แต่ผ่านการรับรู้ของบุคคลว่า

ลักษณะภายนอกและพฤติกรรมโต้ตอบของหุ่นยนต์นั้นมีลักษณะคล้ายกับมนุษย์ บุคคลจึงเกิดการ

ยอมรับในส่ิงเดียวกันมากขึ้น (Epley, et al., 2007) ซึ่งแนวคิดเรื่องความเหมือนมนุษย์ 
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(Anthropomorphism) ได้อธิบายไว้ในหัวข้อต่อไป เพื่อแสดงให้เห็นความเช่ือมโยงท่ีเป็นไปได้ใน

การศึกษาครั้งนี้ 

แนวคิดทฤษฎีเร่ืองความเหมือนมนุษย์ (Anthropomorphism) 

แนวคิดพื้นฐานทั่วไป 

การรับรู้องค์ประกอบของมนุษย์ต่อส่ิงท่ีไม่มีชีวิตในความเป็นจริงหรือในจิตนาการคือส่ิงท่ีบ่ง

บอกความเหมือนมนุษย์ (anthropomorphism) ซึ่งองค์ประกอบของมนุษย์อาจเป็นได้ท้ังทาง

กายภาพท่ีปรากฎให้เห็น เช่น ตัวแทนในศาสนาท่ีคนเราเช่ือว่ามีความเหมือนมนุษย์ (Boyer, 1996)  

สถานะทางอารมณ์ท่ีรับรู้ลักษณะเฉพาะของมนุษย์ หรือ สภาวะความนึกคิดและแรงจูงใจ (Gray, 

Gray, & Wegner, 2007) โดยท่ีนักวิชาการได้ให้นิยามของความเหมือนมนุษย์ ไว้ดังนี้ 

Gong (2008) อธิบายว่า ความเหมือนมนุษย์หมายถึงการตีความทางด้านรูปร่างของมนุษย์ 

หรือ ส่ิงของท่ีมีลักษณะทางกายภาพท่ีบ่งบอกถึงองค์ประกอบมนุษย์   

Guido และ Peluso (2015) อธิบายความเหมือนมนุษย์ต่อส่ิงของท่ีมีรูปร่างลักษณะท่ี

คล้ายคลึงมนุษย์ อาทิเช่น ใบหน้า ร่างกาย บุคลิกภาพ เสียง และลักษณะท่าทาง 

Tung (2016) อธิบายว่า ความเหมือนมนุษย์สามารถดูได้จากรูปร่างทางกายภาพ และยัง

สามารถบ่งบอกได้จากลักษณะนิสัย เช่น เสียงและการเคล่ือนไหว 

จากการศึกษาในปัจจุบัน พบว่า การใส่ลักษณะความเหมือนมนุษย์ในหุ่นยนต์จะช่วยเพิ่มการ

ยอมรับทางสังคม ตัวอย่างเช่น การใส่รูปร่างความเหมือนมนุษย์เพียงไม่กีอ่ย่างในหุ่นยนต์เพื่อทดสอบ

อิทธิพลท่ีมีต่อการรับรู้ของเด็ก ซึ่งระดับของความเหมือนมนุษย์ท่ีปรากฏให้เห็นอาจจะไม่ใช่ปัจจัยหลัก

ท่ีจะส่งผลต่อความรู้สึกของเด็ก แต่การกระตุ้นทางสังคม เช่น อารมณ์ท่ีแสดงออกทางหน้าตา ค าพูด 

และท่าทาง เป็นส่ิงท่ีมีอิทธิพลการรับรู้ทางสังคมของเด็ก (Tung, 2016) 

Fink (2012) อธิบายว่า การออกแบบความเหมือนมนุษย์ สามารถแบ่งออกเป็น 3 ส่วน  

ได้แก่ รูปร่าง ลักษณะนิสัย และการส่ือสารกับมนุษย์ ซึ่งหุ่นยนต์ท่ีถูกออกแบบให้มีลักษณะความ

เหมือนมนุษย์ สามารถกระตุ้นการตอบสนองทางสังคมจากมนุษย์และยังมีอิทธิพลทางบวกต่อการ

ยอมรับ โดยมนุษย์จะตอบโต้ต่อส่ิงท่ีมีความเหมือนมนุษย์ในเชิงลักษณะนิสัย (อารมณ์และสีหน้า) แต่

ในอีกแง่มุมหนึ่ง หุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างลักษณะเหมือนมนุษย์มากเกินไป เช่น หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ 

(Humannoid) ท่ีแทบจะเหมือนมนุษย์โดยสมบูรณ์แต่ยังมีส่ิงท่ีดูไม่เป็นธรรมชาติ อาจส่งผลต่อความ

กลัวและการปฏิเสธของผู้ใช้งาน 
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การท าให้เหมือนมนุษย์จึงเป็นกระบวนการสร้างส่ิงท่ีไม่เหมือนมนุษย์ให้มีความคล้ายมนุษย์ 

ซึ่งในทางตรงกนัข้าม การท าให้ไม่เหมือนมนุษย์ (Dehumanization) เป็นกระบวนการย้อนกลับท่ี

แสดงให้เห็นว่ามนุษย์สามารถถูกมองเป็นส่ิงของไม่มีชีวิต อาจเป็นสัตว์ หรือถูกปฏิเสธว่ามีคุณสมบัติท่ี

จะเป็นมนุษย์ผ่านทางอารมณ์ ดังนั้น การท าให้เหมือนมนุษย์ (Anthropomorphism) จึงเป็นการเพิ่ม

ความเหมือนกันให้แก่ส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ และในทางกลับกันการลดความเหมือนมนุษย์ก็เป็นการท าให้

บางส่ิงบางอย่างไม่เหมือนมนุษย์ โดยอาจใช้การลดคุณค่าความเป็นมนุษย์จากลักษณะภายนอกท่ี

บุคคลรับรู้ เช่น คนติดยา คนจรจัด เป็นต้น (Harris & Fiske, 2018) 

ส าหรับงานวิจัยนี้ ผู้วิจัยมุ่งศึกษาส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ แต่อาจมีลักษณะบางอย่างท่ีถูกสร้างให้

คล้ายมนุษย์ นั่นคือ ‘หุ่นยนต์’ ซึ่งหุ่นยนต์โดยท่ัวไปอาจแบ่งได้เป็น 4 ประเภท ได้แก่ 1) หุ่นยนต์

ประเภทท่ีมีรูปร่างเลียนแบบมนุษย์ (human-like appearance) 2) หุ่นยนต์ประเภทท่ีมีรูปร่าง

เลียนแบบสัตว์ (animal-like appearance) 3) หุ่นยนต์ประเภทท่ีมีลักษณะเลียนแบบมนุษย์บางส่วน 

และ 4) หุ่นยนต์ประเภทปฏิบัติตามหน้าท่ีการใช้งานเฉพาะ (form follows function) (Fong, 

Nourbakhsh, & Dautenhahn, 2003) เมื่อบุคคลได้มีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ดังกล่าวก็จะแสดงการ

ตอบสนองทางสังคมออกมา เช่น ท่าทางท่ีบุคคลแสดงเมื่อเจอประตูอัตโนมัติ เป็นต้น (Fussell, 

Kiesler, Setlock, & Yew, 2008) อีกท้ังในงานวิจัยของ Zhang, Zhu, Lee, และ Kaber (2008) ได้

จ าแนกระดับความเหมือนมนุษย์ในหุ่นยนต์บริการ โดยค านึงถึงรูปทรง รูปร่าง ขนาด รวมทั้ง

พฤติกรรมท่ีเหมือนมนุษย์ ดังนี ้

 1. หุ่นยนต์ท่ีไม่เหมือนมนุษย์เลย 

 2. หุ่นยนต์ท่ีออกแบบให้เหมือนมนุษย์ในบางส่วน 

 3. หุ่นยนต์ท่ีเหมือนมนุษย์ในรูปแบบตามทฤษฎีหุบเหวประหลาดของ Mori (1970) 

   4. หุ่นยนต์ท่ีเหมือนมนุษย์ตามรูปร่างของมนุษย์จริง ๆ 

อย่างไรก็ตาม ระดับของความเหมือนมนุษย์ในหุ่นยนต์ยังส่งผลกระทบต่อการปฏิสัมพันธ์ของ

มนุษย์ต่อหุ่นยนต์ โดยมีงานวิจัยท่ีแสดงให้เห็นว่า หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายมนุษย์จะถูกยกย่องมากขึ้น

และถูกลงโทษน้อยกว่าเมื่อต้องท างานร่วมกับมนุษย์ในทีม อีกท้ังความเหมือนมนุษย์นี้ยังช่วยเพิ่ม

ความรู้สึกของการใช้งานท่ัวไป รวมถึงความเข้าอกเข้าใจ ซึ่งหุ่นยนต์ประเภทท่ีเหมือนมนุษย์จะถูกรับรู้

ว่ามีความเห็นอกเห็นใจ เป็นมิตร และฉลาดมากกว่าหุ่นยนต์ประเภทท่ีถูกสร้างขึ้นให้ปฏิบัติตามหน้าท่ี

เพียงอย่างเดียว (Hegel, Krach, Kircher, Wrede, & Sagerer, 2008) เช่นเดียวกับงานวิจัยของ 
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Goetz, Kiesler, และ Powers (2003) ท่ีพบว่า หุ่นยนต์ประเภทท่ีเหมือนมนุษย์จะถูกรับรู้และเข้าใจ

ว่ามันมีอัตลักษณ์เป็นของตัวเองมากกว่าแค่การมีตัวตน ซึ่งอาจช่วยเพิ่มโยงความสัมพันธ์ทางสังคมท่ี

แน่นแฟ้นยิง่ขึ้นระหว่างมนุษย์กับหุ่นยนต์ 

งานวิจัยของ DiSalvo, Gemperl, และ Forlizzi (2005) ช้ีให้ไว้ว่า การแบ่งแยกหรือจัดกลุ่ม

ขององค์ประกอบท่ีเหมือนมนุษย์ในมุมมองของนักออกแบบท่ีแต่เดิมแบ่งออกเป็น 4 กลุ่ม ได้แก่ 

รูปร่าง อัปกิริยาท่ีแสดงออก รูปแบบของมนุษย์ และการตระหนักถึงรูปแบบของมนุษย์นัน้ถูกจ าแนก

มาจากผลลัพธ์ในงานวิจัยหัวข้อการสร้างส่ิงของในรูปแบบคล้ายคลึงมนุษย์ แต่แท้จริงแล้วบุคคล

สามารถแบ่งความเหมือนมนุษย์เป็น 2 กลุ่ม นั่นคือ รูปร่างลักษณะ และการมีปฏิสัมพันธ์  

1. รูปร่างลักษณะ เป็นส่ิงหลักท่ีนักออกแบบมักมุ่งเน้นเพื่อสร้างส่ิงท่ีมีความคล้ายมนุษย์ เช่น 

รูปทรงโค้งมนท่ีแสดงให้เห็นถึงสัดส่วนโค้งเว้าของมนุษย์ ซึ่งรูปทรงเหมือนมนุษย์สามารถพบเจอได้ใน

การออกแบบในปัจจุบัน เช่น หน้าของรถยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงกับใบหน้าของมนุษย์ คนเรา

เปรียบเทียบไฟหน้าหรือไฟท้ายเป็นเสมือนดวงตาของมนุษย์ โดยท่ีตาเป็นองค์ประกอบส าคัญท่ีสุดบน

ใบหน้า นอกจากนี้ รูปร่างลักษณะอาจมีองค์ประกอบของสีสันและโครงสร้างท่ีสอดคล้องกับหน้าท่ี

การใช้งานได้อีกด้วย 

2. การมีปฏิสัมพันธ์ สามารถสังเกตได้จากหลายรูปแบบซึ่งแตกต่างกับรูปร่างลักษณะท่ี

สามารถรับรู้ได้จากการมองเห็นเพียงอย่างเดียว เพราะการปฏิสัมพันธ์สามารถรับรู้ได้จากการสัมผัส 

ได้ยิน หรือความรู้สึกต่าง ๆ เช่น รถยนต์ท่ีใช้เสียงในการส่ังงานหรือสามารถโต้ตอบด้วยเสียงกับ

ผู้ใช้งานได้ แสดงให้เห็นถึงความเหมือนมนุษย์ท่ีมีเสียงเป็นส่วนประกอบ 

ท้ังนี้ นักออกแบบส่วนใหญ่มักจะเน้นออกแบบรูปร่างลักษณะเป็นหลัก ซึ่งความเป็นจริงควร

ให้ความส าคัญท้ังรูปร่างลักษณะและการมีปฏิสัมพันธ์ในการออกแบบหุ่นยนต์ เพราะการมีปฏิสัมพนัธ์

ของหุ่นยนต์สามารถแสดงให้มนุษย์รับรู้ถึงความเหมือนมนุษย์ได้มากยิ่งขึ้น 

 

 ทฤษฎีหุบเหวประหลาด (Uncanny Valley Theory)  

ทฤษฎีหุบเหวประหลาด เป็นแนวคิดของ Mori (1970) ท่ีอธิบายว่า เมื่อใดก็ตามท่ีส่ิงท่ีถูก

สร้างขึ้นเช่นหุ่นยนต์ มีความเหมือนมนุษย์มากขึ้น จะท าให้บุคคลรู้สึกในเชิงบวกต่อส่ิงนั้น แต่เมื่อ

ความเหมือนมนุษย์นี้เข้าใกล้ถึงจุด ๆ หนึ่ง บุคคลจะรู้สึกเชิงลบต่อส่ิงนั้น และต่อมาเมื่อหุ่นยนต์มีความ

เหมือนมนุษย์มากจนแยกไม่ออก บุคคลก็จะกลับมาเกิดความรู้สึกเชิงบวกขึ้นอีกครั้ง กล่าวคือ เป็น
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ความรู้สึกของมนุษย์ท่ีตีความหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ในด้านรูปร่างลักษณะและการ

เคล่ือนไหว แต่ไม่มีเหตุผลท่ีน่าเช่ือถือมากพอมารองรับการท่ีหุ่นยนต์มีลักษณะใกล้เคียงมนุษย์นี้ จน

ท าให้ความเช่ือมั่นและความรู้สึกสบายของบุคคลลดลง หรืออาจกล่าวได้ว่า เมื่อส่ิงใดส่ิงหนึ่งมีความ

คล้ายคลึงมนุษย์มากเกินไป ไม่ว่าจะเป็นรูปร่าง ลักษณะ นิสัย จะกระตุ้นให้บุคคลเกิดความรู้สึกกลัว

ส่ิงนั้นอย่างไม่มีเหตุผล แม้ว่าความเหมือนมนุษย์นีจ้ะช่วยเพิ่มความไว้วางใจและความรู้สึกสบายใจ  

แต่เมื่อถึงจุดหนึ่งท่ีใกล้เป็นความเป็นมนุษย์มากกลับให้ผลท่ีตรงกันข้าม ดังภาพท่ี 4  

 

 

 
 

ภาพที่ 4 ทฤษฎีหุบเหวประหลาดของ Mori (1970) 

 

จากงานวิจัยของ Mori (1981) ท่ีได้ทดลองน าแนวคิดทางศาสนาพุทธมาร่วมศึกษากับ

หุ่นยนต์ โดยคาดว่า เมื่อหุ่นยนต์มีความคล้ายคลึงกับมนุษย์จะส่งผลต่อความรู้สึกทางอารมณ์มาก

ยิ่งขึ้น แต่ผลท่ีได้กลับพบว่า เมื่อถึงจุดท่ีหุ่นยนต์เหมือนมนุษย์ บุคคลกลับรู้สึกไม่สบายใจ แต่จะค่อย ๆ 

กลับมารู้สึกสบายใจขึ้นในกรณีท่ีความคล้ายคลึงและความคิดทางบวกถูกกระตุ้นอีกครั้ง ดังนัน้ จุดท่ี

ท าให้ความไว้วางใจและความสบายใจลดลง จึงเรียกว่า หุบเหวประหลาด (Uncanny valley)  

นอกจากนี้ Duffy (2003) ได้เสนอแนวคิดการออกแบบหุ่นยนต์เพื่อให้เกิดความคล้ายมนุษย์ 

ไว้ดังนี ้
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1. ใช้การส่ือสารให้สอดคล้องกับหน้าท่ีการท างานและรูปลักษณ์ของหุ่นยนต์ 

ตัวอย่างเช่น การใช้กล่องล าโพงในการออกเสียงค าว่า “ไม่” รวมกับหุ่นยนต์ท่ีถูกต้ังค่าให้มี

การขยับศีรษะและตาและมองท่ีผู้ใช้งานแล้วพูดว่า “ไม่” ระบบแบบนี้จะต้องท าให้สอดคล้อง

ในด้านเวลา เพื่อท่ีจะท าให้ปัจจัยภายใน (ความต้องการและแรงจูงใจ) และปัจจัยภายนอกมี

ความสอดคล้องกัน 

2. หลีกเล่ียง “หุบเหวประหลาด” ตามแนวคิดของ Mori (1970) เพราะการเพิ่ม

องค์ประกอบของมนุษย์มากขึ้นจะท าให้บุคคลรับรู้ถึงความเหมือนในด้านรูปลักษณ์และการ

ปฏิสัมพันธ์ แต่ในอีกแง่มุมหนึ่ง การผสมสองส่ิงนี้เข้าด้วยกันอาจก่อให้เกิดผลตรงข้าม ดังนั้น 

การคงรูปลักษณ์ของหุ่นยนต์แบบด้ังเดิมไว้อาจให้ผลดีกว่า 

3. การเคล่ือนไหวท่ีเป็นธรรมชาติ นั่นคือการเคล่ือนไหวท่ีล่ืนไหล เป็นความสัมพันธ์

กับการพัฒนาบุคลิกภาพของส่ิงประดิษฐ์ 

4. ความสมดุลระหว่างหน้าท่ีการท างานและรูปร่าง จะต้องมีความสัมพันธ์ระหว่าง

ความสามารถของหุ่นยนต์และรูปร่างของมัน เพื่อลดความคลุมเครือและการตีความท่ี

ผิดพลาดในบทบาทของหุ่นยนต์ 

5. ลดเส้นแบ่งเขตระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์ส าหรับหุ่นยนต์ท่ีประสบความส าเร็จใน

การช่วยเอื้อประโยชน์ทางสังคมและความรู้สึก 

6. การสนับสนุนเพื่อพัฒนาลักษณะเฉพาะตัวของหุ่นยนต์ จะท าให้หุ่นยนต์มี

ลักษณะเฉพาะตัว จะท าให้การปฏิบัติต่อหุ่นยนต์นั้นง่ายข้ึนในเชิงความแตกต่างทางสังคม 

เพราะว่า มันมีเอกลักษณ์ของตัวหุ่นยนต์เองมากกว่าเป็นเพียงบางส่ิงท่ีมีแค่ตัวตนอยู่ในสังคม 

7. การใส่อารมณ์ให้แก่ส่ิงประดิษฐ์ จะท าให้เกิดการปฏิสัมพันธ์ทางสังคม เกิดการ

รักษาประสบการณ์ในอดีตเอาไว้ (การจัดหมวดหมู่ เช่น ความทรงจ า) ระบบส าหรับ

สัญชาตญาณ มีการตัดสินใจด้วยตัวเองเมื่อไม่มีหนทางแก้ท่ีแน่นอน มีระดับของการใช้เสียง

เพื่อส่ือสาร รู้จักกระชับความสัมพันธ์กับมนุษย์ 

8. การพัฒนาความเป็นอิสระให้แก่หุ่นยนต์ ให้สามารถมีปฏิสัมพันธ์กับมนุษย์ได้ด้วย

ตัวมันเองและสอดคล้องกับสถานการณ์ท่ีควรจะท า ในท่ีนี้คือสามารถส่ือถึงอายุแบตเตอร์รี่ 

ความสามารถในการน าทางตัวเอง และความสามารถอื่น ๆ ในด้านการตีความแบบง่าย ๆ 
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 ทฤษฎีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K Theory)  

Epley, Waytz, และ Cacioppo (2007) อธิบายว่า ความเหมือนมนุษย์สามารถคาดเดาได้

จากองค์ประกอบของมนุษย์จากหมวดหมู่ต่าง ๆ ในชีวิตประจ าวันได้ โดยแบ่งออกเป็น ด้านพื้นฐาน

นิสัย (Dispositional) ด้านสถานการณ์ (Situational) ด้านพัฒนาการ (Development) และด้าน

วัฒนธรรม (Cultural)  

ด้านพื้นฐานนิสัย (Dispositional) เป็นส่ิงท่ีคงทนในแต่ละบุคคล หรือเป็นลักษณะพิเศษทาง

บุคลิกภาพท่ีปรับเปล่ียนหรือช้ีน าแนวความคิดจากรากฐานความรู้หรือความต้องการส่วนบุคคล โดย

ด้านนี้จะขึ้นอยู่กับบุคคลและเกิดขึ้นตลอดเวลา 

ด้านสถานการณ์ (Situational) เป็นองค์ประกอบทางสภาพแวดล้อมท่ีส่งผลโดยการ

ปรับเปล่ียนหรือช้ีน าความคิดจากรากฐานความรู้ท่ีอาจจะเพิ่มหรือลดก็ได้  

ด้านพัฒนาการ (Developmental) และด้านวัฒนธรรม (Cultural) เป็นตัวแปรท่ีสามารถ

ส่งผลต่อการท าให้เหมือนมนุษย์มากขึ้นหรือน้อยลงได้โดยมีเวลาและวัฒนธรรมในแต่ละท่ีเป็น

ตัวก าหนด ดังท่ีแสดงรายละเอียดในตารางท่ี 1 

 

ตารางที่ 1 หมวดหมู่ปัจจัยทางจิตวิทยาตามแนวคิดของ Epley และคณะ (2007) 

หมวดหมู่ 

ปัจจัยทางจิตวิทยาที่ส าคญั 

ความรู้ของตัวแทนที่ถูก

กระตุ้น 
แรงจูงใจใฝ่สามารถ แรงจูงใจทางสังคม 

พ้ืนฐานนิสัย ความต้องการทางความคิด 
ความต้องการความใกล้ชิดและ

ควบคุม 
ความเหงาเร้ือรัง 

สถานการณ์ การรับรู้ความคล้ายคลึง 
การได้มีส่วนร่วมและสามารถ

คาดเดา 
ขาดการเช่ือมต่อทางสังคม 

พัฒนาการ การได้มาของทฤษฎีทางเลือก การเติมเต็ม ความผูกพัน 

วัฒนธรรม 
ประสบการณ์ บรรทัดฐาน 

และ อุดมการณ์ 
หลีกเลี่ยงความไม่แน่นอน ปัจเจกนิยมและกลุ่มนิยม 
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ดังนั้นทฤษฎี S-E-E-K จึงถูกออกแบบมาเพื่อเป็นหลักในการคาดเดาแต่ละหมวดหมู่ท่ีจะส่งผล

ทางจิตวิทยาเกี่ยวกับความเหมือนมนุษย์ โดยมี 3 องค์ประกอบหลักส าหรับช้ีวัดการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ท่ีบุคคลมีต่อส่ิงอื่นท่ีไม่ใช่มนุษย์ ได้แก่ 

1. ความรู้เก่ียวกับตัวแทนที่ถูกกระตุ้น (Elicited agent knowledge)  

เป็นแนวคิดท่ีอธิบายว่า เมื่อบุคคลต้องพบเจอกับส่ิงท่ีไม่คุ้นเคยจึงได้พยายามใส่ความเหมือน

มนุษย์ให้กับส่ิง ๆ นั้น โดยมีองค์ประกอบความรู้ท่ีเกี่ยวข้องกับตัวเอง หรือเกี่ยวข้องกับหมวดหมู่ท่ีบ่ง

บอกความเป็นมนุษย์ท่ีกระตุ้นให้สามารถเข้าถึงได้ผ่านการประมวลข้อมูลและการตัดสินใจเพื่อ

เช่ือมโยงความสัมพันธ์ หรืออาจกล่าวได้ว่า เป็นการท่ีบุคคลใช้ความรู้เกี่ยวกับองค์ประกอบของความ

เป็นมนุษย์เพื่อท่ีจะได้เป็นความรู้พื้นฐานในการอธบิายส่ิงต่าง ๆ ท่ีไม่คุ้นเคยโดยการใส่ความเป็นมนุษย์

ให้กับส่ิงนั้น (Epley, et al., 2007) 

ความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้นจึงเปรียบเสมือนการหยั่งรู้โดยใช้ข้อมูลจากการส ารวจ

พฤติกรรม การจ าลองทางความคิด ทางวาจาโดยการเข้าถึงองค์ความรู้ ณ ขณะนั้นของผู้ท่ีรับรู้ข้อมูล 

ในการตัดสินเป้าหมาย ซึ่งการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ได้นั้นจะคาดเดาจากองค์ความรู้และความน่าจะ

เป็นร่วมกับเหตุการณ์หรือความรู้ท่ีจะไปเช่ือมโยงกับส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ โดยมีเหตุผล 3 ประการท่ีส่ือให้

เห็นว่า ความรู้เกี่ยวกับมนุษย์หรือตัวเองเป็นส่ิงท่ีน่าจะเข้าถึงได้ง่ายท่ีสุดเพื่อการให้เหตุผลในเชิงอุปนัย 

(inductive reasoning) ได้แก่  

1) ข้อจ ากัดทางกายภาพ คือ ทุกคนมีประสบการณ์เกี่ยวกับการเป็นมนุษย์ แต่ไม่มีความรู้

หรือประสบการณ์ท่ีเกี่ยวกับการเป็นส่ิงไม่มีชีวิตอื่น ๆ คนเราจึงไม่มีทางท่ีจะรู้ได้ว่าการเป็นสัตว์เช่น

ค้างคาวนั้นเป็นอย่างไร (Nagel, 1974) เพราะว่ามนุษย์เรามีประสบการณ์จากตัวเราเองไม่ใช่จากการ

เป็นส่ิงอื่น ข้อมูลจากตัวเองจึงเข้าถึงได้ง่าย รวดเร็ว และครบถ้วนมากกว่า (Epley, et al., 2007) 

2) การสังเกตจากการกระท าของส่ิงอื่น เป็นการเริ่มกระบวนการทางความคิดและ

ประสบการณ์ต่อส่ิงนั้น ซึ่งในเชิงกายภาพได้แสดงให้เห็นถึงหลักฐานว่า สมองกลีบหน้าของมนุษย์มี

ระบบการท างานแบบเซลล์สมองกระจกเงา (mirror neuron system) ท่ีจะจ าลองความรู้สึก หรือ

ประสบการณ์ผ่านจากการกระท าของส่ิงอื่น โดยมนุษย์จะมีการเข้าใจในการกระท าของส่ิงอื่นผ่าน

กระบวนการสังเกตจากการได้เห็น ได้ยิน และได้กล่ิน (Epley, et al., 2007) 
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3) ในชีวิตของคนทุกคนจะต้องคลุกคลีกับผู้อื่น ซึ่งประสบการณ์เหล่านี้ได้สร้างรายละเอียด

ข้อมูลเกี่ยวกับลักษณะมนุษย์ได้เป็นอย่างดี และข้อมูลเหล่านี้จะถูกพัฒนาขึ้นเรื่อย ๆ เมื่อมีการอยู่

ร่วมกับมนุษย์คนอื่น ๆ (Epley, et al., 2007) 

นอกจากนี้ การท่ีมนุษย์จะท าความเข้าใจในส่ิงอื่นโดยข้ันต้นนั้นขึ้นอยู่กับอัตมโนทัศน์ (Self-

concept) และการใช้ความรู้ท่ีมีในการจ าลองรูปแบบประสบการณ์ของส่ิงอื่นร่วมกันกับการจ าลอง

ความคิดของส่ิงนั้นไปด้วย (Heal, 1986) บุคคลท่ีโตเต็มวัยแล้วจะมีเอกลักษณ์ทางความคิดเป็นของ

ตัวเอง ท าให้ข้อมูลและประสบการณ์มีมากขึ้นและจะถูกเข้าถึงได้อย่างรวดเร็ว ดังนั้น ความคิดเข้าข้าง

ตัวเองของผู้ใหญ่จึงมีมากกว่าเด็กและยากท่ีเปล่ียนแปลง (Epley, et al, 2004)  

ความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้นกับหมวดหมู่ท้ัง 4 ด้านอธิบายได้ดังนี้ 

1.1 ด้านพื้นฐานนิสัย (Dispositional) ในส่วนของความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูก

กระตุ้น คือ การเข้าถึงข้อมูลเกี่ยวกับตัวเองท่ีเป็นแนวทางความคิดท่ีจะท าให้ส่ิงอื่นเหมือน

มนุษย์ หรือเป็นจุดเริ่มต้นของการให้เหตุผลกับส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ และเป็นไปได้เกี่ยวกับ

แรงจูงใจและส่ิงท่ีมนุษย์สามารถท าตามได้ อาทิเช่น ส่ิงท่ีคงทน และความแตกต่างระหว่าง

มนุษย์ เช่น ความต้องการทางความคิด (need for cognition) คนท่ีมีความต้องการทาง

ความคิดสูงจะรู้สึกสนุกกับการคิดและสามารถเข้าถึงข้อมูลเกี่ยวกับมนุษย์ได้มากกว่าคนท่ีมี

ความต้องการทางความคิดต่ า (Cacioppo, Petty, Feinstien & Javis, 1996) การได้ใช้

ความคิดเยอะส่งผลให้ความเช่ือมั่นท่ีมีต่อส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์น้อยลง และส่งผลให้มีการเช่ือมโยง

ความรู้ส่ิงนั้นเข้ากับส่ิงอื่น ๆ ท่ีเป็นมนุษย์น้อยกว่า โดยคนท่ีมีความต้องการทางความคิดสูง

จะตอบค าถามเกี่ยวกับตัวเองได้เร็วมากกว่าตอบเกี่ยวกับส่ิงอื่น ตรงข้ามกับคนท่ีมีความ

ต้องการทางความคิดต่ าจะตอบได้เร็วกว่ามาก (Mueller, Haupt, & Grove, 1988) สรุปได้

ว่า คนท่ีมีความต้องการทางความคิดสูงจะลดเหตุผลการท าให้เหมือนมนุษย์ และลดการ

เข้าถึงหรือเช่ือมโยงบางส่ิงเข้ากับมนุษย์ 

1.2 ด้านสถานการณ์ (Situational) คือ การรับรู้ความคล้ายคลึง (perceived 

similarity) บุคคลจะให้เหตุผลกับบางส่ิงได้ดีขึ้นถ้าหากส่ิงเหล่านั้นมีรูปร่างหรือลักษณะคล้าย

ตัวเอง เมื่อบางส่ิงปรากฏรูปร่างท่ีไม่เหมือนมนุษย์ บุคคลก็จะเริ่มดึงข้อมูลมาจากความคิด

ตัวเองแทน เช่น การเหมารวมกลุ่ม (Stereotype) ซึ่งการรับรู้ความคล้ายคลึง จะส่งผลต่อ

การท าให้ส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ (เช่น หุ่นยนต์) เหมือนมนุษย์ โดยความเหมือนมนุษย์จะแบ่งได้เป็น 
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2 แบบ ได้แก่ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และลักษณะทางสัณฐานวิทยา จากงานวิจัย 

Poulin-Dubios, Lepafe, และ Ferland (1996) พบว่า เด็กอายุ 12 ปีมีการจ าแนกท่าทาง

ของส่ิงมีชีวิต และผู้ใหญ่สามารถจ าแนกความเร็วในการเคล่ือนไหวว่าเร็วไปหรือช้าไปท่ีจะ

เป็นการเคล่ือนไหวของมนุษย์ อีกท้ัง ความเหมือนทางลักษณะทางสัณฐานวิทยา เป็นการท่ี

มนุษย์มีการสังเกตส่ิงไม่มีชีวิตอื่นท่ีมีลักษณะคล้ายกับมนุษย์ หากส่ิงนั้นมีความคล้ายกับ

ตัวเองมากเท่าไหร่ ยิ่งท าให้ได้ข้อมูลท่ีใช้เพื่อการท าให้เหมือนมนุษย์มากขึ้นเท่านั้น 

1.3 ด้านพัฒนาการ (Development) คือ การเข้าถึงความเหมือนมนุษย์จากการ

เติบโตขึ้น ยิ่งโตขึ้นท าให้การเข้าถึงข้อมูลลักษณะของมนุษย์มากขึ้น จากงานวิจัย Chandler 

(1997) กล่าวไว้ว่า เด็กส่วนใหญ่เริ่มพัฒนาความคิดมาจากตัวเองก่อนแล้วจึงอ้างอิงกับบุคคล

อื่นต่อ แสดงให้เห็นว่า ข้อมูลจากตัวเองเป็นแนวทางท่ีดีส าหรับพัฒนาไปใช้กับส่ิงอื่น ๆ แต่

บุคคลท่ีโตขึ้นจะไม่ใช้ตัวเองเป็นท่ีต้ังในการรับรู้ข้อมูลอีกต่อไป เพราะคนท่ีอายุมากยิ่งขึ้นจะมี

แนวโน้มเข้าข้างตัวเองน้อยลง ซึ่งต่างจากเด็กท่ีใช้ตัวเองเป็นท่ีต้ังก่อน อย่างไรก็ตาม แม้

มนุษย์จะได้รับข้อมูลเพื่ออธิบายส่ิงไม่มีชีวิตแต่ก็ยังไม่มีหลักฐานแน่ชัดว่าคนท่ีได้รับข้อมูลจะ

น าข้อมูลนั้นมาใช้เพื่ออธิบายส่ิงไม่มีชีวิตหรือไม ่

1.4 ด้านวัฒนธรรม (Cultural) คือ ความเช่ือ หรือประสบการณ์ ซึ่งแต่ละวัฒนธรรม

หรือแต่ละพื้นท่ีจะมีความแตกต่างกันไป บางวัฒนธรรมยึดตัวเองเป็นท่ีต้ัง หรือบางวัฒนธรรม

มองส่วนรวมมาก่อน ยกตัวอย่างเช่น วัฒนธรรมของเด็กชาวคริสอายุ 4 ขวบท่ีซึมซับความรู้

เกี่ยวกับมนุษย์ พระเจ้า หรือแม้แต่สุนัข (Barret & Richert, 2003) วัฒนธรรมมีอิทธิพลใน

การสร้างความเช่ือเกี่ยวกับมนุษย์ท่ีมีความเกี่ยวข้องกับส่ิงต่าง ๆ ในโลก ส่งผลต่อความคิดท่ี

จะท าให้เหมือนมนุษย์ บุคคลท่ีใช้ชีวิตอยู่กับเครื่องจักรกล เช่น รถยนต์ คอมพิวเตอร์ จะมี

การท าให้เหมือนมนุษย์กับส่ิงไม่มีชีวิตน้อยกว่าคนท่ีไม่เคยเจอ แต่มีความเป็นไปได้ท่ีการอยู่ใน

พื้นท่ีท่ีแตกต่างกันอาจมีการเข้าถึงข้อมูลความเหมือนมนุษย์ได้พอ ๆ กัน แต่การให้เหตุผลกับ

ส่ิงไม่มีชีวิตจะแตกต่างกัน ท าให้การท าให้เหมือนมนุษย์แตกต่างกันไปด้วย 

2. แรงจูงใจใฝ่สามารถ (Effectance motivation)  

เป็นการสนองต่อความพึงพอใจของมนุษย์ท่ีต้องการจะเรียนรู้และความคุมส่ิงหนึ่งภายใต้

สภาพแวดล้อม โดยแรงจูงใจใฝ่สามารถเป็นตัวแปรท่ีสะท้อนความต้องการท่ีจะเข้าใจ คาดเดา และ

ความคุม ซึ่งนักวิจัยได้ท าการศึกษาพบว่า ความตึงเครียดและความไม่แน่นอนส่งผลต่อมนุษย์เมื่อเจอ
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กับส่ิงท่ีไม่คุ้นเคย และส่งผลให้มนุษย์มีการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้กับส่ิงนั้นเพื่อลดความไม่แน่นอน

และความตึงเครียดลง (Epley, et al., 2007) 

การท าให้เหมือนมนุษย์จึงเป็นกระบวนการเข้าถึงและตัดสินเพื่อลดบางส่ิงบางอย่างท่ีไม่

แน่นอน แรงจูงใจใฝ่สามารถเป็นแรงผลักดันท่ีจะหาค าอธิบายให้กับบางส่ิงท่ีบุคคลไม่รู้จัก โดยการท า

ให้เหมือนมนุษย์เปรียบเสมือนยารักษาความไม่เข้าใจ การท าให้เหมือนมนุษย์ช่วยเพิ่มการคาดเดาและ

สรุปในส่ิงท่ีไม่แน่นอนในโลก อาจคล้ายกับความคิดเข้าข้างตัวเองท่ีใช้เพื่ออ้างอิงในส่ิงอื่นเพื่อค้นหา

ความหมาย หรือความรู้สึก (Dawes & Muford, 1996) นอกจากนี้ บทบาทของการท าให้เหมือน

มนุษย์สามารถอธิบายได้ 2 แบบ ได้แก่ 1) การท าให้เหมือนมนุษย์จะสามารถเพิ่มได้โดยความไม่

แน่นอนในส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ ไม่ว่าจะเป็นพฤติกรรมหรือลักษณะบางอย่างท่ีมนุษย์ไม่อาจคาดเดาได้ 2) 

แรงกระตุ้นจะส่งผลต่อการเข้าใจและการคาดเดาพฤติกรรมของบางส่ิง ยิ่งแรงกระตุ้นมากการท าให้

เหมือนมนุษย์ก็จะยิ่งมากขึ้น ยิ่งส่ิงนั้นมีผลกระทบอย่างรุนแรงก็จะยิ่งท าให้การท าให้เหมือนมนุษย์มี

มากขึ้นด้วย 

แรงจูงใจใฝ่สามารถกับหมวดหมู่ท้ัง 4 ด้านอธิบายได้ดังนี ้

2.1 ด้านพื้นฐานนิสัย (Dispositional) คือ แรงจูงใจใฝ่สามารถมีเพื่อตอบสนอง

ความต้องการท่ีจะลดความไม่แน่นอน แต่ส่วนหนึ่งของแรงจูงใจคือความต้องการท่ีจะควบคุม

และความต้องการแน่ใจในบางส่ิง บุคคลท่ีมีความมั่นใจจะพึ่งพาข้อมูลท่ีตัวเองมีและท าการ

ตัดสินส่ิงนั้น (Webster & Kruglanski, 1996) ความเหมือนหรือความแตกต่างของแต่ละ

บุคคลจะเกี่ยวข้องกับความต้องการท่ีจะควบคุมเหตุการณ์ต่าง ๆ ในชีวิตของพวกเขา 

(Burger, 1992) ดังนั้น ความต้องการท่ีจะควบคุมในส่ิง ๆ หนึ่งจะเป็นตัวแปรในการท าให้

เหมือนมนุษย์ เพื่อหาค าอธิบายให้แก่พฤติกรรมในอนาคต 

2.2 ด้านสถานการณ์ (Situational) คือ การเข้าร่วมกับการมีปฏิสัมพันธ์ในอนาคต

และเพื่อคาดเดา ซึ่งแรงจูงใจเพื่อสร้างการมีปฏิสัมพันธ์กับบางส่ิงจะส่งผลต่อการท าให้เหมือน

มนุษย์มากขึ้น แต่ถ้าหากไม่มีการปฏิสัมพันธ์กันอีกจะส่งผลให้การท าให้เหมือนมนุษย์ลด

น้อยลง มนุษย์จะหาข้อมูลเพิ่มเติมเกี่ยวกับอีกส่ิงหนึ่งถ้าหากมีความจ าเป็นที่จะต้องมีการ

ส่ือสารกันอีกในอนาคต (Berger & Douglas, 1981) ข้อจ ากัดอย่างหนึ่งของสถานการณ์คือ 

เมื่อส่ิงนั้นไม่สามารถคาดเดาพฤติกรรมได้เลย และการกระท าเหมือนการสุ่มท่ีไม่สามารถ

ล่วงรู้ได้ จะส่งผลให้สถานการณ์ท่ีจะต้องมีปฏิสัมพันธ์ในอนาคตไม่มีผลใด ๆ เลย 
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2.3 ด้านพัฒนาการ (Development) คือ ความสามารถของแต่ละบุคคล เด็ก

อาจจะมีความคิดท่ียุ่งเหยิงและมีอีกหลายส่ิงท่ีต้องเรียนรู้ ดังนั้น เด็กจะมีการคิดเพื่อให้บาง

ส่ิงเหมือนมนุษย์ (Bering & Bjorklund, 2004) โดยท่ีเด็กและผู้ใหญ่จะมีการท าบางส่ิงให้

เหมือนมนุษย์ในระดับท่ีพอ ๆ กัน เนื่องจากในทางตรงข้ามของแรงจูงใจใฝ่สามารถในส่วน

ของการควบคุมและคาดเดา เด็กอาจจะมีแรงจูงใจในความเข้าใจบางส่ิงมากกว่าผู้ใหญ่ แต่

ผู้ใหญ่อาจจะมีความสามารถในการคาดเดาและควบคุมในบางส่ิงมากกว่าเด็ก  

2.4 ด้านวัฒนธรรม (Cultural) คือ ความไม่แน่นอนในการหลีกหนีวัฒนธรรม ซึ่ง

ด้านวัฒนธรรมจะคล้ายกับด้านพัฒนาการเนื่องจากไม่สามารถหลีกหนีได้เพียงแต่อยู่คนละ

ส่วนกัน จากงานวิจัยของ Hofstede (2001) ได้รวบรวมแบบสอบถามมากกว่า 116,000 ชุด 

ท้ังหมด 66 ชนชาติ 50 ประเทศ พบว่า ด้านวัฒนธรรมมีผลต่อคนแต่ละพื้นท่ีเมื่อเจอ

สถานการณ์ท่ีหลีกเล่ียงไม่ได้ นอกจากนี้งานวิจัยของ Asquith (1996) ยังแสดงให้เห็นว่าชาว

ญี่ปุ่นและชาวอเมริกันมีความคิดท่ีท าให้ส่ิงๆ หนึ่งมีความเหมือนมนุษย์แตกต่างกัน ซึ่งชาว

ญี่ปุ่นมีการท าให้เหมือนมนุษย์มากกว่าชาวอเมริกัน 

3. แรงจูงใจทางสังคม (Sociality motivation)  

แรงจูงใจทางสังคม เป็นความต้องการพื้นฐานของการสร้างความสัมพันธ์ทางสังคมกับผู้อื่น 

เมื่อใดท่ีบุคคลขาดการติดต่อทางสังคมกับคนอื่น ๆ บุคคลอาจชดเชยโดยการสร้างมนุษย์ข้ึนมาด้วย

การใส่ความเหมือนมนุษย์ให้แก่ส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ เพื่อทดแทนความรู้สึกว้าเหว่และการขาดแรง

สนับสนุนทางสังคม (Epley, et al., 2007) 

จากการศึกษาวิวัฒนาการของมนุษย์ได้แสดงให้เห็นว่า มนุษย์ไม่สามารถท่ีจะอยู่คนเดียวหรือ

สืบพันธ์ได้ เนื่องจากเราต้องการมนุษย์คนอื่น และมนุษย์มีแรงจูงใจมากท่ีจะรักษาสังคมเพื่อการอยู่

รอด (Axelrod & Hamilton, 1981) ความส าคัญของการท าให้เหมือนมนุษย์ในเชิงสังคมเป็นส่ิงท่ี

แสดงให้เห็นได้ว่าคนเราต้องการจะท าบางส่ิงให้เหมือนมนุษย์เพื่อตอบสนองความพึงพอใจ โดยพบ

เห็นได้ในผู้ท่ีมีสัตว์เล้ียงและผู้นับถือตัวแทนทางศาสนา ซึ่งจากงานวิจัยพบว่าผู้สูงอายุท่ีมีความคิดท่ีจะ

ท าบางส่ิงให้เหมือนมนุษย์มีแนวโน้มเครียดน้อยกวา่ผู้สูงอายุท่ีไม่ได้ท าส่ิงเหล่านี้ (Siegel, 1990) แสดง

ให้เห็นว่า การรักษาสังคมโดยใช้ความเหมือนมนุษย์ช่วยให้เกิดความพึงพอใจในความต้องการทางด้าน

สังคม อาจสรุปได้ว่า แรงจูงใจทางสังคมสามารถเพิ่มความคิดท่ีจะท าให้บางส่ิงเหมือนมนุษย์ได้มากขึ้น

ใน 2 รูปแบบ คือ 1) แรงจูงใจทางสังคมเพิ่มการเข้าถึงบทบาททางสังคม เช่น ส่ิงท่ีเหมือนมนุษย์และ
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ลักษณะของมนุษย์ (Gardner, Pickett, Jefferis,  & Knowles, 2005) 2) แรงจูงใจทางสังคมเพิ่ม

เครือข่ายทางสังคม เช่น บุคคลท่ีเหงา รู้สึกโดดเด่ียว หรือขาดสังคม อาจจะเพิ่มความคิดในการท าบาง

ส่ิงให้เหมือนมนุษย์เพื่อลดความเจ็บปวดโดยการสร้างสังคมข้ึนมาเอง 

แรงจูงใจทางสังคมกับหมวดหมู่ท้ัง 4 ด้านอธิบายได้ดังนี้ 

3.1 ด้านพื้นฐานนิสัย (Dispositional) คือ ความเหงาเรื้อรัง เกือบทุกคนมีความรู้สึก

เหงา และบางคนมีมากกว่าคนอื่น ส าหรับคนท่ีเหงาจะมีความต้องการท่ีจะหาใครสักคน 

ดังนั้น บุคคลดังกล่าวจะมีการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้กับส่ิงอื่น ๆ มากกว่าคนอื่น โดยพบว่า

ความเหงามีความสัมพันธ์กับการท าให้เหมือนมนุษย์  

3.2 ด้านสถานการณ์ (Situational) คือ สถานการณ์ท่ีบุคคลขาดสังคม บุคคลท่ีหิว

ข้าวจะหาอาหาร หากการหายจะหาน้ าด่ืม เช่นเดียวกับการขาดสังคมก็จะพยายามหาสังคม 

บุคคลท่ีรู้สึกเหงาจะเลือกทางท่ีจะท าบางส่ิงให้เหมือนมนุษย์เพื่อหาแรงสนับสนุนทางสังคม

ของตัวเอง จากงานวิจัยของ Epley, Alkalis, Waytz และ Cacioppo (2008) ได้ข้อสรุปว่า 

คนท่ีรู้สึกขาดสังคมจะมีความเช่ือในศาสนามากขึ้น และจะเพิ่มความเป็นมนุษย์ให้กับส่ิง

ทางบวก เช่น พระเจ้า เทพเทวดา และจะลดความเหมือนมนุษย์ต่อส่ิงทางลบเช่น ปีศาจ 

3.3 ด้านพัฒนาการ (Development) คือ ความผูกพันของบุคคลนั้น คนท่ีขาด

ความผูกพันจะหาสังคมมากกว่าคนท่ัวไปและจะมีการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้กับส่ิงอื่น ๆ 

มากขึ้น ความแตกต่างส่วนบุคคลท่ีมีไม่เท่ากันสะท้อนให้เห็นความสัมพันธ์ทางสังคมของ

บุคคลนั้น โดยอ้างอิงจากทฤษฎีความผูกพัน (Ainsworth, Blehaar, Waters, & Wall, 

2015) 

3.4 ด้านวัฒนธรรม (Cultural) จะแบ่งออกเป็น ปัจเจกนิยม (Individualism) กับ

กลุ่มนิยม (Collectivism) โดยท่ีวัฒนธรรมแต่ล่ะท่ีจะสามารถแยกได้ว่าคนส่วนใหญ่เป็น

ปัจเจกนิยมหรือกลุ่มนิยม โดยท่ีแบบกลุ่มนิยมจะมีความสัมพันธ์ต่อสังคมสูง และแรงจูงใจ

ทางสังคมจะมีอยู่เยอะมากกว่ากลุ่มปัจเจกนิยม ดังนั้นจึงส่งผลให้กลุ่มนี้มีการท าให้เหมือน

มนุษย์มากกว่า (Johnson & Mullins, 1987) 

เนื่องจากยังไม่มีมาตรวัดท่ีสามารถวัดแรงจูงใจทางสังคมได้โดยตรง ผู้วิจัยพบว่ามาตรวัด

ความว้าเหว่ (The UCLA Loneliness Scale, UCLA) ของ Russell, Peplau, & Cutrona (1980) 

เป็นท่ีนิยมและได้รับการทดสอบเพื่อวัดแรงจูงใจทางสังคมในบริบทต่าง ๆ ซึ่งอาจใช้ในการวัดแรงจูงใจ
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ตามแนวคิดของ Epley และคณะ (2007) ท่ีกล่าวว่า เมื่อใดท่ีบุคคลขาดการติดต่อทางสังคมกับคนอื่น 

ๆ บุคคลอาจชดเชยโดยการสร้างมนุษย์ข้ึนมาด้วยการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้แก่ส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ เพื่อ

ทดแทนความรู้สึกว้าเหว่และการขาดแรงสนับสนุนทางสังคมนั้น ซึ่งการรับรู้ความเหมือนมนุษยน์ั้น 

Waytz, Cacioppo, และ Epley (2010) ได้คิดค้นมาตรวัดเพื่อใช้ทดสอบทฤษฎีของตัวเอง คือ 

Individual Differences in Anthropomorphism Questionnaire (IDAQ) 

ดังนั้น แรงจูงใจของการท าให้เหมือนมนุษย์ มีใจความส าคัญหลัก ๆ คือ การใช้ความรู้เพื่อ

อธิบายในบางส่ิงโดยมีการอ้างอิงจาก ลักษณะ องค์ประกอบ และความคิดของส่ิงไม่มีชีวิต ซึ่งวิธีการ

เหล่านี้มีอิทธิพลจาก 2 ปัจจัยหลัก ได้แก่ 1) แรงจูงใจใฝ่สามารถ หมายถึง ความเข้าใจ ความคาดเดา

ได้ และการลดความไม่แน่นอนในบางส่ิง และ 2) แรงจูงใจทางสังคม หมายถึง เครือข่ายทางสังคม 

และการยอมรับทางสังคม โดยท้ังสองอย่างเป็นแรงจูงใจท่ีช่วยพลักดันให้เกิดการตอบสนองและจะ

ลดลงเมื่อรู้สึกพึงพอใจแล้ว นอกจากนี้ อาจกล่าวได้ว่า ปัจจัยด้านความต้องการทางสังคม แรงจูงใจใฝ่

สามารถ และความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น ท าหน้าท่ีร่วมกันในการช้ีวัดความเหมือนมนุษย์ ดัง

ภาพท่ี 5 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 5 โมเดลการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K Theory)  
ตามแนวคิดของ Epley, Waytz, และ Cacioppo (2007) 

 

ปัจจัยด้านแรงจูงใจ (motivational) ในท่ีนี้ คือ ความต้องการทางสังคม และแรงจูงใจ 

ใฝ่สามารถ ส่วนปัจจัยด้านปัญญา (cognitive) คือ ความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น ท้ังสองส่วนนี้

ท าหน้าท่ีแตกต่างกัน โดยปัจจัยด้านแรงจูงใจ เป็นเสมือนตัวแปรขับเคล่ือนท่ีช่วยเพิ่มความแข็งแกร่ง

แรงจูงใจทางสังคม 

แรงจูงใจใฝ่สามารถ 
การรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ 

ความรู้เก่ียวกับ 

ตัวแทนที่ถูกกระตุ้น 
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หรือท าหน้าท่ีในการก ากับ ซึ่งจะลดลงเมื่อได้รับการตอบสนองในระดับท่ีน่าพึงพอใจ ในขณะท่ีปัจจัย

ด้านปัญญา เป็นการกระตุ้นการใช้ทรัพยากรทางปัญญาท่ีบุคคลอาจมีอยู่แล้ว เพื่อใช้ในการรับรู้ส่ิงต่าง 

ๆ ดังนั้น แนวคิดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ได้น าไปสู่การพัฒนาสมมติฐานต้ังต้นของการวิจัยครั้งนี้ 

 

งานวิจัยอื่น ๆ ที่เกี่ยวข้อง 

งานวิจัยท่ีเกี่ยวกับหุ่นยนต์เริ่มมีจ านวนมากขึ้นในช่วงหลายปีท่ีผ่านมา ซึ่งหุ่นยนต์ท่ีพบเห็น

นั้นจะมีรูปร่าง ลักษณะ และพฤติกรรมท่ีต่างกันออกไป โดยปัจจัยเรื่องรูปร่างและพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์เป็นส่ิงส าคัญท่ีจะบ่งบอกความสัมพันธ์ระหว่างมนุษย์กับหุ่นยนต์  

Eyssel และคณะ (2010) ได้วิเคราะห์ผลการแสดงพฤติกรรมของหุ่นยนต์แบบไม่ใช้ค าพูด 

โดยมีการน าหุ่นยนต์ icat ท่ีมีการแสดงอารณ์ตอบโต้เพื่อส่งผลให้มนุษย์ช่ืนชอบมากยิ่งขึ้น หรือรู้สึก

ใกล้ชิดกับหุ่นยนต์ พบว่าผู้ร่วมวิจัยให้คะแนนการส่ือสารกับหุ่นยนต์ในทางบวกมากข้ึนเมื่อ

เปรียบเทียบกับหุ่นยนต์ท่ีมีการตอบโต้แบบปกติ ดังนั้น มนุษย์มองหุ่นยนต์เหมือนมนุษย์มากขึ้นกว่า

หุ่นยนต์จักรกลท่ัวไปโดยพิจารณาจากการรับรู้ทางสังคมของหุ่นยนต์ ท่ีแสดงออกจากการส่ือสารของ

หุ่นยนต์ผ่านทางน้ าเสียงและค าพูดซึ่งเป็นส่ิงส าคัญในการกระตุ้นการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ 

(Fussell, et al., 2008)   

ขณะเดียวกัน งานวิจัยของ Waytz, Heafner, และ Epley (2014) ได้แสดงให้เห็นว่า การลด

เส้นกันระหว่างมนุษย์และส่ิงท่ีไม่เหมือนมนุษย์ช่วยเพิ่มความไว้วางใจท่ีมนุษย์มีต่อรถยนต์ ระหว่างคน

ท่ีขับรถยนต์ท่ีถูกออกแบบให้มีช่ือ เพศ และเสียง ส่งผลท าให้ผู้เข้าร่วมวิจัยรับรู้องค์ประกอบของ

มนุษย์ท่ีรถยนต์มีมากกว่าคนท่ีขับรถธรรมดาท่ีไม่มีองค์ประกอบของมนุษย์ จากผลการวิจัยคนท่ีขับ

รถยนต์ท่ีใส่ความเหมือนมนุษย์ลงไป มีความไว้วางใจมากกว่ากลุ่มท่ีขับรถธรรมดา อีกท้ังยังช่วยลด

ความตึงเครียด และมีความใจเย็นลงเมื่อเจอกับอุบัติเหตุ   

Epley และคณะ (2008) ศึกษาปัจจัยท่ีส่งผลต่อการท าให้เกิดความเหมือนมนุษย์ โดยได้

แบ่งกลุ่มทดลองเป็น 2 กลุ่ม โดยให้ดูวิดีโอท่ีมี Siri (เสียงจ าลองจากคอมพิวเตอร์) โดยกลุ่มแรกจะเจอ

กับ Siri ท่ีมีค าขอต่อลูกค้าและสามารถคาดเดาได้ง่าย อีกกลุ่มจะไม่สามารถคาดเดาพฤติกรรมของ Siri 

โดย Siri จะไม่มีการขอและมีพฤติกรรมท่ีเอาแน่นอนไม่ได้ เพื่อท าการหาว่าความต้องการท่ีจะควบคุม

และคาดเดาสามารถส่งผลต่อการท าให้เหมือนมนุษย์ได้หรือไหม โดยกลุ่มท่ีต้องเจอกับความต้องการท่ี

จะควบคุมและคาดเดาสูงเป็นไปตามทฤษฎี S-E-E-K ท่ีว่าด้วยแรงจูงใจใฝ่สามารถ เป็นปัจจัยท่ีส าคัญท่ี
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จะท าให้เกิดความเหมือนมนุษย์ท่ีมนุษย์เรามีต่อเทคโนโลยี และได้ค้นพบความสัมพันธ์ระหว่างการท า

ให้เหมือนมนุษย์เป็นแหล่งท่ีมาของความช่ืนชอบ  

นอกจากนี้ ผลการวิเคราะห์ในงานวิจัยเกี่ยวกับความไว้วางใจท่ีมีต่อหุ่นยนต์ (Human robot 

interaction) ยังพบข้อสรุปว่า องค์ประกอบหลัก ๆ ของความไว้วางใจท่ีมีต่อหุ่นยนต์มาจาก 3 ปัจจัย

หลัก คือ 1) ลักษณะของมนุษย์ 2) ลักษณะของหุ่นยนต์ และ 3) สภาพแวดล้อม โดยท่ีหุ่นยนต์ส่วน

ใหญ่ถูกมองว่าเป็นเครื่องมือในการท างาน แต่ความคิดเหล่านี้ถูกเปล่ียนแปลงตามยุคสมัย หุ่นยนต์ถูก

มองว่าเป็นเพื่อนร่วมงานในทีมหรือถูกตัดสินด้วยพฤติกรรมของตัวมันท่ีมีการตัดสินใจด้วยตัวหุ่นยนต์

เอง การส่ือสาร และประสิทธิภาพท่ีถูกพัฒนา (Sanders, et al., 2011) 

งานวิจัยจ านวนหนึง่ยังมุ่งศึกษาอิทธิพลของรูปทรงของหุ่นยนต์ด้วย โดย Chang และ Sims 

(2005) ได้ศึกษาหุ่นยนต์หลายรูปแบบ ได้แก่ หุ่นยนต์ท่ีเป็นรูปทรงเหล่ียมกับทรงกลม การเคล่ือนท่ี

โดยล้อ ขาแมงมุม และขาแบบมนุษย์ ต าแหน่งร่างกายท่ีหงายข้ึนกับแบบคว่ าลง ลักษณะท่ีมีแขนและ

ไม่มีแขน โดยให้ผู้ร่วมวิจัยประเมินรูปทรงของหุ่นยนต์ ผลการทดลองจากการประเมินหุ่นยนต์ในแต่ละ

แบบแสดงให้เห็นว่ามนุษย์มีความคาดหวังเกี่ยวกับรูปแบบการท างานท่ีสอดคล้องกับรูปทรง การรับรู้

ความฉลาดและความก้าวร้าวที่มีความเช่ือมโยงกับแขนและขา รูปทรงขาท่ีเหมือนมนุษย์แสดงถึง

ความเหมือนมนุษย์มากขึ้น รวมถึงทางรูปร่างทรงกลมและโค้งแสดงถึงความเหมือนมนุษย์มากกว่า

แบบเหล่ียม เช่นเดียวกับงานวิจัยของ Disalvo และคณะ (2002) ท่ีค้นพบว่า จุดบางอย่างบนใบหน้า

ของหุ่นยนต์ เช่น จมูก เปลือกตา และ ปาก เพิ่มการรับรู้ความเป็นมนุษย์ในหุ่นยนต์ แต่ขนาดความ

กว้างของศีรษะไม่ส่งผลใด ๆ ต่อผู้เข้าร่วมวิจัย แต่ตรงกันข้ามกับงานวิจัยของ Złotowski และคณะ 

(2016) ท่ีได้ท าการทดลองเพื่อหาอิทธิพลของรูปร่างของหุ่นยนต์ท่ีมีต่อความไว้วางใจและการเอาใจใส่

ของมนุษย์ ผลการทดลองพบว่า หุ่นยนต์ท่ีมีลักษณะเหมือนเครื่องจักรกลจะเข้ากับมนุษย์ได้ดีกว่า

หุ่นยนต์ท่ีคล้ายมนุษย์ ในขณะท่ีงานวิจัยของ Kanda และคณะ (2008) ท่ีศึกษางานวิจัยเกี่ยวกับ

หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ ในรูปแบบสองลักษณะ (ASIMO และ ROBOVIE) กลับพบว่ารูปร่างลักษณะ

ไม่ได้มีผลต่อผู้เข้าร่วมงานวิจัย   

Kiesler และคณะ (2008) รวบรวมงานวิจัยเกี่ยวกับหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ โดยสัมภาษณ์

ผู้เข้าร่วมวิจัยเกี่ยวกับสุขภาพของบุคลคลนั้น โดยท่ีตัวแทนท่ีสัมภาษณ์จะมีท้ังท่ีเป็นหุ่นยนต์และ

มนุษย์ โดยจะแสดงบนจอขนาดเท่าของจริง ผลการวิจัยแสดงให้เห็นว่าผู้เข้าร่วมวิจัยรู้สึกมีส่วนร่วม 

และแสดงอารมณ์อคติกับพฤติกรรมของหุ่นยนต์น้อยกว่ามนุษย์จริง ๆ โดยท่ีผู้เข้าร่วมวิจัยมองหุ่นยนต์
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ว่าน่าเช่ือถือ เป็นกันเอง ตอบโต้ รอบรู้ และน่าเคารพมากกว่ามนุษย์ ซึ่งอาจอธิบายได้ว่า  

อัตลักษณ์ทางสังคมของหุ่นยนต์ (ท้ังด้านบุคลิกภาพและบทบาทในสังคม) ส่งผลต่อการท างานของ

มนุษย์ โดยคาดว่าจะเพิ่มความเป็นธรรมชาติ และเพิ่มประสิทธิภาพให้กับมนุษย์ท่ีท างานร่วมกับ

หุ่นยนต์ ผ่านการใส่รายละเอียดของการแสดงอารมณ์ทางสีหน้า การเพิ่มบุคลิกภาพ และการ

ออกแบบให้หุ่นยนต์ส่ือสารแบบสุภาพยิ่งขึ้น (Feil-Seifer & Matarić, 2008)  

 

การพัฒนาสมมติฐานการวิจัย 

จากแนวคิดและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องท่ีได้รวบรวมไวข้้างต้น ผู้วิจัยจึงพัฒนาสมมติฐานการวิจัย

บนพื้นฐานแนวคิดทฤษฎี S-E-E-K เป็นหลัก โดยเลือกศึกษา 2 หมวดหมู่ คือ พื้นฐานนิสัย และ

สถานการณ์ของแต่ละปัจจัยทางจิตวิทยา ดังนี้  

1. ความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น ศึกษาจากหมวดหมู่สถานการณ์ คือ การรับรู้ความ

คล้ายคลึง โดยคาดว่า รูปร่างลักษณะของหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง อาจมีผลต่อการรับรู้

ความเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ เพราะการท่ีบุคคลใช้ความรู้เกี่ยวกับองค์ประกอบของความเป็น

มนุษย์ ในการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้กับส่ิงนั้น ก็เพื่อเป็นความรู้พื้นฐานในการอธิบายส่ิงท่ีไม่คุ้นเคย 

(Epley, et al., 2007) 

2. แรงจูงใจใฝ่สามารถ ศึกษาจากหมวดหมู่พื้นฐานนิสัย คือ การควบคุม และหมวดหมู่

สถานการณ์ คือ ความสามารถในการคาดเดา โดยคาดว่า การท่ีบุคคลรับรู้ว่าไม่สามารถควบคุมและ

คาดเดาได้ อาจมีผลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ เพราะเมื่อบุคคลต้องเผชิญกับส่ิงท่ีไม่คุ้นเคย จึงใส่

ความเหมือนมนุษย์ให้กับส่ิงนั้นเพื่อลดความไม่แน่นอนและความตึงเครียดลง (Epley, et al., 2007) 

3. แรงจูงใจทางสังคม ศึกษาจากหมวดหมู่พื้นฐานนิสัย ความเหงาเรื้อรัง และหมวดหมู่

สถานการณ์ คือ ขาดการเช่ือมต่อทางสังคม โดยคาดว่า การท่ีบุคคลรู้สึกว้าเหว่ อาจมีผลต่อการรับรู้

ความเหมือนมนุษย์ เพราะเมื่อบุคคลขาดการติดต่อทางสังคมกับคนอื่น ๆ จะชดเชยโดยการสร้าง

มนุษย์ข้ึนมาด้วยการใส่ความเหมือนมนุษย์ให้แก่ส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ เพื่อทดแทนความรู้สึกว้าเหว่และการ

ขาดแรงสนับสนุนทางสังคม (Epley, et al., 2007) 

จากแนวคิดทฤษฎีหุบเหวประหลาด (Mori, 1970) ผู้วิจัยได้น ามาใช้ในการพัฒนาการจัด

กระท า โดยการออกแบบรูปภาพหุ่นยนต์ท่ีอยู่ในช่วงลักษณะเริ่มต้นของหุ่นยนต์ (industrial robot) 

ไปจนถึงช่วงท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ในระดับก่อนถึงหุบเหว (Humanoid robot)  
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ส าหรับการศึกษาตัวแปรตาม ผู้วิจัยได้พิจารณาตัวแปรท่ีมีความสัมพันธ์ระหว่างมนุษย์และ

เทคโนโลยี โดยพบว่า ปัจจัยทางด้านมนุษย์และทางด้านหุ่นยนต์ มีผลต่อการพัฒนาความไว้วางใจต่อ

หุ่นยนต์ (Schaefer, et al., 2014) รวมถึง ความเต็มใจท่ีจะใช้งานหุ่นยนต์ของผู้ใช้ อันเป็น

กระบวนการทางจิตใจ ท่ีแสดงถึงการยอมรับในเทคโนโลยี (Dillon & Morris, 1996) โดยคาดว่า 

อิทธิพลจากการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (Epley, et al., 2007) อาจท าให้บุคคลจึงเกิดความไว้วางใจ

และยอมรับหุ่นยนต์ 

จากข้อมูลข้างต้นน ามาสู่การพัฒนาสมมติฐานการวิจัย โดยในงานวิจัยนี้ ผู้วิจัยสนใจศึกษา

ปัจจัยความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้นท่ีวัดจากความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และแรงจูงใจใฝ่

สามารถท่ีวัดจากการรับรู้การควบคุมได้ อาจมีอิทธิพลต่อการไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ ผ่าน

ทางการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ แต่เนื่องจากงานวิจัยนี้เน้นตรวจสอบอิทธิพลของปัจจัยหลัก 2 ตัว

แปรท่ีเกี่ยวข้องกับลักษณะและคุณสมบัติของหุ่นยนต์ด้วยการจัดกระท า ในขณะท่ีตัวแปรร่วมอีกหนึ่ง

ปัจจัยตามทฤษฎี S-E-E-K คือ แรงจูงใจทางสังคมท่ีวัดจากความว้าเหว่ อาจแตกต่างกันในแต่ละบุคคล

ดังนั้น ผู้วิจัยจึงก าหนดให้แรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุมในงานวิจัยนี้ เพื่อให้เห็นถึงอิทธิพล

จากการจัดกระท าด้านความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ท่ีชัดเจนมากขึ้น 

 

วัตถุประสงค์ในการวิจัย   

1. เพื่อศึกษาอิทธิพลระหว่างความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ท่ีมีผล

ต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์  

2. เพื่อศึกษาอิทธิพลร่วมระหว่างความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ท่ีมี

ต่อความไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และมี

แรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม 

 

ขอบเขตของการวิจัย   

งานวิจัยนี้ผู้วิจัยเลือกศึกษากับนิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัยท่ีมีอายุ ระหว่าง 18 - 25 ปี 

เนื่องจากเป็นกลุ่มเจเนอเรชั่น Y หรือมิเลนเนียม (Millenniums) ท่ีเกิดระหว่างปีค.ศ. 1981 ถึง 2001 

ซึ่งส่วนใหญ่มีการศึกษาระดับปริญญาในมหาวิทยาลัย เหตุการณ์ในชีวิตมักเกี่ยวข้องกับเรื่องของ

เทคโนโลยี คอมพิวเตอร์ และการใช้อินเตอร์เน็ต (Schroer, 2008) อีกท้ัง คนกลุ่มนี้ยังเติบโตขึ้นมา
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พร้อมกับการพัฒนาทางเทคโนโลยีในยุคแรก ๆ ท่ีช่วยเหลือในเรื่องของการด าเนินชีวิต ท าให้ได้รับการ

ฝึกฝนในการปรับตัวให้ทันตามข้อมูลข่าวสารได้อย่างรวดเร็ว รวมถึงมีความสามารถในการเรียนรู้เพื่อ

ใช้งานเทคโนโลยี (Kian, Yusoff, & Rajah, 2013) โดยงานวิจัยนี้ มุ่งศึกษาอิทธิพลของความ

คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ต่อความไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการ

รับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และมีแรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม 

 

ตัวแปรในการวิจัย 

ตัวแปรต้น ได้แก่ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ แบ่งเป็น 2 เงื่อนไข คือ คล้ายคลึงมนุษย์สูง 

และ คล้ายคลึงมนุษย์ต่ า  

ตัวแปรก ากับ ได้แก่ การรับรู้การควบคุมได้ แบ่งเป็น 2 เงื่อนไข คือ คาดเดาและควบคุมได้ 

และ คาดเดาและควบคุมไม่ได้ 

ตัวแปรควบคุม ได้แก่ แรงจูงใจทางสังคม    

ตัวแปรส่งผ่าน ได้แก่ การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์  

ตัวแปรตาม ได้แก่ 1) ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และ 2) การยอมรับหุ่นยนต์ 

 

สมมติฐานในการวิจัย  

1. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์  

2. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความ

ไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

3. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  
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กรอบแนวคิดการวิจัย  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 6 โมเดลการวิจัย 
อิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ที่มีต่อการไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ โดย

มีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และมีแรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม 

 

ค าจ ากัดความในงานวิจัย   

1. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ หมายถึง ลักษณะทางกายภาพท่ีบ่งบอกถึงองค์ประกอบท่ี

ใกล้เคียงกับมนุษย์ โดยใช้แนวคิดพื้นฐานทางด้านการเข้าถึงองค์ประกอบความรู้ท่ีเกี่ยวข้องกับ

ส่ิงไม่มีชีวิต (Elicited Agent Knowledge) ตามแนวคิดทฤษฎี S-E-E-K โดยแบ่งเป็นคล้ายคลึงมนุษย์

สูง และคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า 

2. การรับรู้การควบคุมได้ หมายถึง การท่ีบุคคลรู้สึกว่าสามารถก าหนดความเป็นไปได้ให้แก่

ส่ิงต่าง ๆ รวมถึงการคาดเดาได้ว่าส่ิงนั้นจะเป็นไปในทิศทางไหน โดยใช้แนวคิดพื้นฐานทางด้าน

แรงจูงใจใฝ่สามารถ (Effectance Motivation) ตามแนวคิดทฤษฎี S-E-E-K โดยแบ่งเป็นควบคุมและ

คาดเดาได้ และควบคุมและคาดเดาไม่ได้ 

3. แรงจูงใจทางสังคม (Sociality Motivation) หมายถึง ส่ิงท่ีกระตุ้นให้บุคคลรู้สึกต้องการ

การเช่ือมโยงกับบุคคลอื่น เช่น ต้องการความอบอุ่น ความไม่โดดเด่ียว และการถูกยอมรับ นิยามเชิง

ปฏิบัติของแรงจูงใจทางสังคม คือ คะแนนท่ีได้จากมาตรวัดความว้าเหว่ (Chronic loneliness scale) 

เป็นมาตรประมาณค่า 5 ระดับ ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ไปจนถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง  

ความคล้ายคลึง 

เชิงรูปลักษณ์ 

การรับรู้ 

การควบคุม 

การรับรู้ 

ความเหมือนมนุษย์ 

 

ความไว้วางใจ 

การยอมรับ 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 32 

4. การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (Perceived Anthropomorphism) หมายถึง การตีความ

ทางด้านอารมณ์ความรู้สึกของบุคคลต่อส่ิงท่ีไม่มีชีวิต นิยามเชิงปฏิบัติของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ 

คือ คะแนนท่ีได้จากการตีความทางด้านอารมณ์ความรู้สึกของหุ่นยนต์ ซึ่งผู้วิจัยปรับข้อความจากมาตร

วัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (The Individual Differences in Anthropomorphism 

Questionnaire) เป็นมาตรประมาณค่า 5 ระดับ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ไปจนถึง 5 คือ เห็นด้วย

อย่างยิ่ง 

5. ความไว้วางใจหุ่นยนต์ (Trust) หมายถึง ความเช่ือมั่นในคุณลักษณะ คุณสมบัติ และ

ประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ นิยามเชิงปฏิบัติของความไว้วางใจหุ่นยนต์ คือ คะแนนท่ีได้จากมาตรวัด

ความเช่ือใจในระบบอัตโนมัติ (Trust in automated systems scale) เป็นมาตรประมาณค่า 5 

ระดับ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ไปจนถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง 

6. การยอมรับหุ่นยนต์ (Acceptance) หมายถึง เจตคติและความรู้สึกของบุคคลท่ีจะปฏิเสธ

หรือยอมรับในตัวหุ่นยนต์ นิยามเชิงปฏิบัติของการยอมรับหุ่นยนต์ คือ คะแนนท่ีได้จากมาตรวัด 

เจตคติเชิงลบต่อหุ่นยนต์ (Negative Attitude towards robot scale) โดยแสดงถึงความรู้สึกไม่เต็ม

ใจท่ีจะมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ เป็นมาตรประมาณค่า 5 ระดับ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ไปจนถึง 5 

คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง 

 

ประโยชน์ที่ได้รับ  

1. เพื่อขยายองค์ความรู้และเป็นแนวทางในการศึกษาหรือพัฒนาเทคโนโลยีผ่านมุมมองหรือ

แนวคิดเชิงจิตวิทยา 

2. ได้ทราบถึงโมเดลเชิงสาเหตุท่ีอธิบายถึงลักษณะท่ีคล้ายคลึงกับมนุษย์ท่ีมีต่อความไว้วางใจ

และการยอมรับ ผ่านการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ของบุคคล 

 

 
 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทที่ 2  

วิธีด าเนินการวิจัย 

 

รูปแบบการวิจัย 

การวิจัยนี้เป็นการวิจัยเชิงทดลอง (Experimental research) ใช้วิธีสร้างรูปแบบสมมติของ

หุ่นยนต์ (Hypothetical approach) โดยให้กลุ่มตัวอย่างดูภาพและข้อความเกี่ยวกับหุ่นยนต์ท่ีผู้วิจัย

เขียนขึ้น แล้วจึงวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ แรงจูงใจทางสังคม ความไว้วางใจ และ

การยอมรับหุ่นยนต์ เพื่อศึกษาอิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ต่อ

ความไว้วางใจและการยอมรับ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และ

แรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม โดยการวิจัยนี้แบ่งเป็น 4 เงื่อนไขการทดสอบท่ีได้น าเสนอ

ความสัมพันธ์ระหว่างลักษณะของหุ่นยนต์ ได้แก่ คล้ายคลึงมนุษย์สูงกับคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า และ

คุณสมบัติของหุ่นยนต์ ได้แก่ พฤติกรรมท่ีคาดเดาและควบคุมได้ กับพฤติกรรมท่ีคาดเดาและควบคุม

ไม่ได้ 

 

กลุ่มตัวอย่าง 

กลุ่มตัวอย่างท่ีผู้วิจัยท าการศึกษาเป็นนิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัยท่ีมีอายุระหว่าง  

18 ถึง 25 ปี ค านวณขนาดกลุ่มตัวอย่าง 10-20 คนต่อหนึ่งตัวแปรในการวิจัย (Hair, Black, Babin, 

& Anderson, 2010) งานวิจัยนี้มีตัวแปรสังเกตได้ จ านวน 8 ตัวแปร จึงควรมีกลุ่มตัวอย่างจ านวน 

160 คน โดยผู้วิจัยเก็บเพิ่มอีกประมาณร้อยละ 20 เพื่อป้องกันการตอบไม่ครบถ้วนหรือความ

ผิดพลาดจากการเก็บข้อมูล ดังนั้นจึงมีกลุ่มตัวอย่างในงานวิจัยนี้ จ านวน 200 คน ใช้การสุ่มอย่างเป็น

ระบบร่วมกับการสุ่มอย่างง่ายเข้าเงื่อนไข 4 เงื่อนไข เงื่อนไขละ 50 คน ใช้การเก็บข้อมูลแบบกระดาษ

ร่วมกับแบบสอบถามออนไลน์  

เกณฑ์การคัดเลือกเข้า  

  - เพศหญิงและเพศชาย อายุระหว่าง 18-25 ปี 

  - เป็นนิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย ไม่จ ากัดคณะและช้ันปี 

  - ฟัง พูด อ่าน เขียน ภาษาไทยได้ดี 
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เกณฑ์การคัดเลือกออก 

  - ไม่มี 

 

การพัฒนาเคร่ืองมือที่ใช้ในการวิจัย  

 เครื่องมือท่ีใช้ในงานวิจัยนี้ แบ่งเป็น 7 ส่วน ดังนี้  

1. ข้อมูลส่วนบุคคล ได้แก่ เพศ อายุ และความสนใจในเรื่องเทคโนโลยี 

2. รูปภาพหุ่นยนต์และข้อความด้านคุณสมบัติของหุ่นยนต์  

2.1 การพัฒนาต้นแบบเพื่อสร้างเงื่อนไขจัดกระท า มี 3 ขั้นตอน ได้แก่  

ขั้นที่ 1 การส ารวจความคิดเห็นเกี่ยวกับลักษณะของหุ่นยนต์ ผู้วิจัยท าการส ารวจความ

คิดเห็นกับกลุ่มตัวอย่างโดยใช้ google form เป็นการน าร่องว่าหุ่นยนต์ท่ีกลุ่มตัวอย่างคิดว่ามีความ

คล้ายคลึงกับมนุษย์สูง และหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงกับมนุษย์ต่ าควรมีลักษณะอย่างไร ในงานวิจัยนี้เน้น

หุ่นยนต์ท าความสะอาดบ้าน ซึ่งเป็นหุ่นยนต์ท่ีใช้ในครัวเรือน โดยผู้วิจัยใช้รูปภาพหุ่นยนต์จ านวน 5 

ภาพ สร้างโดยใช้โปรแกรม Blender ส าหรับออกแบบโมเดล 3 มิติ อ้างอิงความคล้ายคลึงมนุษย์จาก

งานวิจัยของ Chang และ Sims (2005) ซึ่งจะน าองค์ประกอบท่ีเกี่ยวข้องกับมนุษย์ เช่น มือ แขน ขา 

เท้า มาใส่ในตัวหุ่นยนต์ทีละอย่าง เพื่อให้มีความคล้ายมนุษย์เพิ่มข้ึนตามล าดับ ใช้การประเมินคะแนน 

5 ระดับ ได้แก่ 1 คือ ไม่คล้ายมนุษย์เลย 2 คือ ไม่ค่อยคล้ายมนุษย์ 3 คือ คล้ายและไม่คล้ายมนุษย์พอ 

ๆ กัน, 4 คือ ค่อนข้างคล้ายมนุษย์ และ 5 คือ คล้ายมนุษย์อย่างยิ่ง ผู้วิจัยน ารูปภาพใส่ลงใน google 

form แล้วจึงน าไปเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 74 คน อายุระหว่าง 17-33 ปี อายุเฉล่ีย 23.95 

ปี แบ่งเป็น เพศหญิง 41 คน (ร้อยละ 55.4) เพศชาย 33 คน (ร้อยละ 44.6) จากนั้นน ามาหาค่าเฉล่ีย

ของแต่ละรูปภาพ ซึ่งผู้วิจัยคัดเลือกรูปภาพท่ีมีคะแนนค่าเฉล่ียความคล้ายคลึงมนุษย์สูงท่ีสุดและ

คล้ายคลึงมนุษย์ต่ าท่ีสุดมาใช้ในการสร้างเงื่อนไข รูปภาพท่ี 1 (M = 4.07) หมายถึง คล้ายคลึงมนุษย์

มากท่ีสุด และรูปภาพท่ี 5 (M = 1.08) หมายถึง คล้ายคลึงมนุษย์น้อยท่ีสุด  ดังตารางท่ี 2 
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ตารางที่ 2 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของรูปภาพหุ่นยนต์ เรียงตามล าดับคะแนนความ
คล้ายคลึงมนุษย์มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74) 

ล าดับ รูปภาพ Mean S.D. 

1 

 

4.07 .125 

2 

 

3.68 .107 

3 

 

2.92 .110 

4 

 

2.85 .103 

5 

 

1.08 .037 

 

ขั้นที่ 2 การส ารวจความคิดเห็นเกี่ยวกับคุณสมบัติของหุ่นยนต์ ผู้วิจัยท าการสร้างข้อความ

บรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ โดยอ้างอิงลักษณะข้อความ (Scenarios) ตามงานวิจัยของ Waytz 

และคณะ (2010) ท่ีได้สร้างข้อความบรรยายเพื่ออธิบายการรับรู้การควบคุมและการคาดเดาท่ีมีต่อ

หุ่นยนต์ ดังนั้น ผู้วิจัยจึงน าข้อความจากงานวิจัยข้างต้นมาแปลเป็นภาษาไทย แล้วเรียบเรียงใหม่โดยมี

ใจความของข้อความเหมือนเดิม โดยมีอาจารย์ท่ีปรึกษาเป็นผู้ช้ีแนะและตรวจสอบความถูกต้อง ผู้วิจัย

น าข้อความใส่ลงใน google form แล้วน ามาส ารวจความคิดเห็นกับกลุ่มตัวอย่างว่าจากท่ีได้อ่าน

ข้อความบรรยายคุณสมบัติดังกล่าว กลุ่มตัวอย่างคิดว่าหุ่นยนต์ตัวนี้สามารถคาดเดาและควบคุม

พฤติกรรมได้มากน้อยแค่ไหน โดยแบ่งเป็น 1) ข้อความบรรยายพฤติกรรมท่ีสามารถควบคุมได้หรือ
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ไม่ได้ของหุ่นยนต์ 4 ข้อความ ประเมินคะแนน 5 ระดับ ได้แก่ 1 คือ ควบคุมไม่ได้เลย 2 คือ ควบคุมไม่

ค่อยได้ 3 คือ ควบคุมได้และไม่ได้พอ ๆ กัน 4 คือ ค่อนข้างควบคุมได้ 5 คือ ควบคุมได้อย่างยิ่ง และ 

2) ข้อความบรรยายพฤติกรรมท่ีสามารถคาดเดาได้หรือไม่ได้ของหุ่นยนต์ 4 ข้อความ ประเมินคะแนน 

5 ระดับ ได้แก่ 1 คือ คาดเดาไม่ได้เลย 2 คือ คาดเดาไม่ค่อยได้ 3 คือ คาดเดาได้และไม่ได้พอ ๆ กัน 4 

คือ ค่อนข้างคาดเดาได้ และ 5 คือ คาดเดาได้อย่างยิ่ง เก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างชุดเดียวกับการ

ส ารวจความคิดเห็นเกี่ยวกับลักษณะของหุ่นยนต์ จากนั้นน ามาหาค่าเฉล่ียของแต่ละข้อความ  

ข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 1 “หุ่นยนต์จะหยุดการท างานทันทีหลังจาก

คุณกดค าส่ังให้หุ่นยนต์หยุดท าความสะอาด” (M = 4.46) หมายถึง พฤติกรรมท่ีสามารถควบคุมได้

มากท่ีสุด และ “หุ่นยนต์จะหยุดการท างานต่อเมื่อท าความสะอาดเสร็จเท่านั้น” (M = 2.28) หมายถึง 

พฤติกรรมท่ีสามารถควบคุมได้น้อยท่ีสุด ข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 2 “หุ่นยนต์

จะมีข้ันตอนการท าความสะอาดตามท่ีถูกต้ังค่าไว้” (M = 4.30) หมายถึง พฤติกรรมท่ีสามารถคาดเดา

ได้มากท่ีสุด และ “หุ่นยนต์จะไม่มีการแจ้งเตือนใด ๆ ท้ังส้ินในระหว่างการท างานและหลังจากท างาน

เสร็จ” (M = 1.88) หมายถึง พฤติกรรมท่ีสามารถคาดเดาได้น้อยท่ีสุด  ดังท่ีแสดงในตารางท่ี 3 และ 

ตารางท่ี 4 

 

ตารางที่ 3 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 1 
เรียงตามล าดับคะแนนพฤติกรรมท่ีสามารถควบคุมได้มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74) 
ล าดับ ข้อความ Mean S.D. 

1 
หุ่นยนต์จะหยุดการท างานทันทีหลังจากคุณกดค าสั่งให้หุ่นยนต์หยุดท า

ความสะอาด 
4.46 .070 

2 หุ่นยนต์จะเร่ิมท าความสะอาดเมื่อคุณสั่งให้มันท างาน 4.28 .093 

3 หุ่นยนต์จะเร่ิมท าความสะอาดเองเมื่อตรวจพบเจอสิ่งสกปรก 2.53 .127 

4 หุ่นยนต์จะหยุดการท างานต่อเมื่อท าความสะอาดเสร็จเท่าน้ัน 2.28 .118 
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ตารางที่ 4 ค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 2 
เรียงตามล าดับคะแนนพฤติกรรมท่ีสามารถคาดเดาได้มากท่ีสุดไปจนถึงน้อยท่ีสุด (n = 74) 
ล าดับ ข้อความ Mean S.D. 

1 หุ่นยนต์จะมีข้ันตอนการท าความสะอาดตามที่ถูกต้ังค่าไว้ 4.30 .098 

2 
หุ่นยนต์จะแสดงเปอร์เซ็นต์การท างานในแต่ละข้ันตอนการท าความ

สะอาด 
4.20 .096 

3 
หุ่นยนต์จะประมวลข้ันตอนการท าความสะอาดด้วยตัวมันเองตามความ

เหมาะสม 
2.53 .124 

4 
หุ่นยนต์จะไม่มีการแจ้งเตือนใด ๆ ท้ังสิ้นในระหว่างการท างานและ

หลังจากท างานเสร็จ 
1.88 .120 

 

ซึ่งผู้วิจัยคัดเลือกข้อความท่ีมีคะแนนค่าเฉล่ียการรับรู้ความคาดเดาและควบคุมพฤติกรรมสูง

ท่ีสุดและคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าท่ีสุดมาใช้ในการสร้างเงื่อนไข 

ขั้นที่ 3 ผู้วิจัยปรึกษาอาจารย์ท่ีปรึกษาในการสร้างเงื่อนไขจัดกระท า 4 รูปแบบ โดยพิจารณา

จากรูปภาพและข้อความท่ีมีค่าเฉล่ียสูงท่ีสุดและต่ าท่ีสุด ตามข้อมูลข้างต้นท่ีเรียงล าดับไว้ และน า

ข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์หัวข้อท่ี 1 และ 2 มารวมกันในการสร้างเงื่อนไข 4 เงื่อนไข ใน

ขั้นตอนการทดสอบเครื่องมือจัดกระท าต่อไป  

2.2 ผู้วิจัยน ารูปภาพและข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ท่ีได้ท าการทดสอบและ

คัดเลือกแล้ว มาแบ่งเป็น 4 เงื่อนไข ดังภาพท่ี 7 ได้แก่  

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ี

คาดเดาและควบคุมได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ี 

คาดเดาและควบคุมไม่ได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ี

คาดเดาและควบคุมได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ี 

คาดเดาและควบคุมไม่ได้ 
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เงื่อนไข (1) เงื่อนไข (2) 

 
หุ่นยนต์ A จะหยุดการท างานทันทีหลังจากคุณกดค าสั่ง

ให้หยุดท าความสะอาด และจะมีขั้นตอนการท าความ

สะอาดตามที่ถูกต้ังค่าไว้ 

 
หุ่นยนต์ B จะหยุดการท างานต่อเมื่อท าความสะอาด

เสร็จเท่านั้น และจะไม่มีการแจ้งเตือนใด ๆ ทั้งสิ้นใน

ระหว่างการท างานและหลังจากท างานเสร็จ 

เงื่อนไข (3) เงื่อนไข (4) 

 
หุ่นยนต์ C จะหยุดการท างานทันทีหลังจากคุณกดค าสั่ง

ให้หยุดท าความสะอาด และจะมีขั้นตอนการท าความ

สะอาดตามที่ถูกต้ังค่าไว้ 

 
หุ่นยนต์ D จะหยุดการท างานต่อเมื่อท าความสะอาด

เสร็จเท่านั้น และจะไม่มีการแจ้งเตือนใด ๆ ทั้งสิ้นใน

ระหว่างการท างานและหลังจากท างานเสร็จ 

 

ภาพที่ 7 เงื่อนไขจัดกระท า 4 รูปแบบ 

 

 ทดสอบเครื่องมือจัดกระท า ตามข้ันตอนต่อไปนี้  

1) น ารูปภาพและข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ท่ีได้ท าการทดสอบและคัดเลือก

แล้ว น ามาจัดเป็น 4 เงื่อนไข ได้แก่ (1) ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูงและมีข้อความบรรยาย

พฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมได้ (2) ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูงและมีข้อความ

บรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมไม่ได้ (3) ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าและมี

ข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมได้ และ (4) ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึง

มนุษย์ต่ าและมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมไม่ได้ ไปเก็บข้อมูลกับ

กลุ่มตัวอย่าง จ านวน 120 คน แบ่งเป็น 30 คนต่อ 1 เงื่อนไข ใช้การสุ่มตามความสะดวกกับกลุ่ม

ตัวอย่างท่ีสมัครใจ ซึ่งผู้วิจัยแจกแบบสอบถามออนไลน์ท่ีผู้วิจัยท าไว้ 4 ชุด หรือ 4 เงื่อนไข (ชุด A-D) 
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ให้กับกลุ่มตัวอย่างคนละ 1 ชุด โดยคนท่ีหนึ่งจะแจกเงื่อนไขท่ี 1 ให้ และเมื่อเจอคนท่ีสองจะแจก

เงื่อนไขท่ี 2 ให้ เรียงล าดับไปเรื่อย ๆ พบว่ากลุ่มตัวอย่างมีอายุระหว่าง 16-25 ปี อายุเฉล่ีย 20.50 ปี 

แบ่งเป็น เพศหญิง 75 คน (ร้อยละ 62.5) เพศชาย 45 คน (ร้อยละ 37.5) ส่วนใหญ่มีความสนใจใน

เทคโนโลยีมากร้อยละ 60.8 และค่อนข้างสนใจไปจนถึงสนใจน้อยร้อยละ 39.2  

2) จากนั้นให้กลุ่มตัวอย่างตอบแบบประเมิน 2 ด้าน คือ การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ 1 ข้อ และ

การรับรู้ด้านคุณสมบัติ 2 ข้อ ได้แก่ การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ ใช้ค าถามว่า “ท่านคิดว่าหุ่นยนต์ตัวนี้มี

ลักษณะคล้ายมนุษย์มากน้อยแค่ไหน” ค าตอบเป็นการประเมินคะแนน 5 ระดับ ต้ังแต่ 1 = ไม่คล้าย

มนุษย์เลย จนถึง 5 = คล้ายมนุษย์อย่างยิ่ง และการรับรู้ด้านคุณสมบัติ ใช้ค าถามว่า “ท่านคิดว่าท่าน

สามารถควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ตัวนี้ได้มากน้อยแค่ไหน” ค าตอบเป็นการประเมิน

คะแนน 5 ระดับ ต้ังแต่ 1 = ควบคุมและคาดเดาไม่ได้เลย จนถึง 5 = ควบคุมและคาดเดาได้อย่างยิ่ง 

โดยกลุ่มท่ีได้อ่านข้อความท่ีควบคุมและคาดเดาได้สูงจะต้องมีค่าเฉล่ียการรับรู้การควบคุมและคาดเดา

พฤติกรรมของหุ่นยนต์สูงกว่ากลุ่มท่ีได้อ่านข้อความท่ีควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมต่ า   

 3) วิเคราะห์สถิติเชิงพรรณนา โดยกลุ่มท่ีได้เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง จะต้อง

มีค่าเฉล่ียการรับรู้ด้านรูปลักษณ์สูงกว่าเงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า ส่วนกลุ่มท่ีอ่าน

ข้อความท่ีควบคุมและคาดเดาได้สูง จะต้องมีค่าเฉล่ียการรับรู้การควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์สูงกว่ากลุ่มท่ีได้อ่านข้อความท่ีควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมต่ า ผลท่ีได้พบว่า ค่าเฉล่ียการ

รับรู้ด้านรูปลักษณ์ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติของแต่ละเงื่อนไขเป็นไปตามเกณฑ์ท่ีคาดไว้ นั่นคือ 

ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง ในเงื่อนไขท่ี 1 (M = 3.80) และเงื่อนไขท่ี 2 (M = 3.83) มีคะแนน

เฉล่ียการรับรู้ด้านรูปลักษณ์สูงกว่าภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า ในเงื่อนไขท่ี 3 (M = 1.33)  และ

เงื่อนไขท่ี 4 (M = 1.47) อย่างชัดเจน ในขณะท่ีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีสามารถคาด

เดาและควบคุมได้ ในเงื่อนไขท่ี 1 (M = 3.97) และเงื่อนไขท่ี 3 (M = 3.97) มีคะแนนเฉล่ียการรับรู้

การควบคุม/คาดเดาพฤติกรรมสูงกว่าข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุม

ไม่ได้ ในเงื่อนไขท่ี 2 (M = 1.47) และเงื่อนไขท่ี 4 (M = 1.67) อย่างชัดเจน แสดงให้เห็นว่า กลุ่ม

ตัวอย่างในแต่ละเงื่อนไขมีการรับรู้ตรงตามท่ีผู้วิจัยได้จัดกระท า ดังตารางท่ี 5 
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ตารางที่ 5 คะแนนเฉล่ียการรับรู้ด้านรูปลักษณ์ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติของท้ัง 4 เงื่อนไข 
ข้อค าถาม เง่ือนไขที่ 1 เง่ือนไขที่ 2 เง่ือนไขที่ 3 เง่ือนไขที่ 4 

การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ 3.80 3.83 1.33 1.47 

การรับรู้การควบคุม/คาดเดาพฤติกรรม 3.97 1.47 3.97 1.67 

 

3. แบบวัดตรวจสอบการจัดกระท า (Manipulation check) แบ่งออกเป็น 2 ด้าน ใช้เพื่อ

ตรวจสอบว่าผู้ร่วมการวิจัยเข้าใจถูกต้องตรงตามเงื่อนไขท่ีได้รับหรือไม่ (ดูภาคผนวก ก) ได้แก่  

3.1 การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ ใช้ค าถามว่า “ท่านคิดว่าหุ่นยนต์ตัวนี้มีลักษณะคล้ายมนุษย์มาก

น้อยแค่ไหน” ค าตอบเป็นการประเมินคะแนน 5 ระดับ ต้ังแต่ 1 = ไม่คล้ายมนุษย์เลย จนถึง 5 = 

คล้ายมนุษย์อย่างยิ่ง โดยผู้เข้าร่วมวิจัยในเงื่อนไขท่ีได้ดูภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง จะต้องให้

คะแนนมากกว่าหรือเท่ากับ 3 คะแนนขึ้นไป หรือมีค่าเฉล่ียการรับรู้ด้านรูปลักษณ์สูงกว่าเงื่อนไขท่ีได้ดู

ภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า  

3.2 การรับรู้ด้านคุณสมบัติ ใช้ค าถามว่า “ท่านคิดว่าท่านสามารถควบคุมและคาดเดา

พฤติกรรมของหุ่นยนต์ตัวนีไ้ด้มากน้อยแค่ไหน” ค าตอบเป็นการประเมินคะแนน 5 ระดับ ต้ังแต่ 1 = 

ควบคุมและคาดเดาไม่ได้เลย จนถึง 5 = ควบคุมและคาดเดาได้อย่างยิ่ง โดยผู้เข้าร่วมวิจัยในเงื่อนไขท่ี

ได้อ่านข้อความควบคุมและคาดเดาได้สูง จะต้องให้คะแนนมากกว่าหรือเท่ากับ 3 คะแนนขึ้นไป หรอื

มีค่าเฉล่ียการรับรู้ด้านคุณสมบัติสูงกว่าเงื่อนไขท่ีได้อ่านข้อความควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมไม่ได้ 

4. มาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม (Sociality Motivation) 

เนื่องจากไม่มีมาตรวัดท่ีใช้วัดแรงจูงใจทางสังคมโดยตรง ผู้วิจัยจึงใช้มาตรวัดความว้าเหว่ 

(The ULS-8 Loneliness Scale, ULS-8) ของ Hays และ DiMatteo (1987) มีจ านวน 8 ข้อ ค่า

ความเท่ียงเท่ากับ .78 เป็นมาตรวัดฉบับย่อท่ีพัฒนามาจากมาตรวัดต้นฉบับของ Russell, Peplau, & 

Cutrona (1980) ท่ีแต่เดิมมี 20 ข้อ ซึ่งงานวิจัยของ Wu และ Yao (2008) ได้ท าการทดสอบซ้ าและ

พบว่ามีค่าความเท่ียงสูงเมื่อศึกษาในวัฒนธรรมท่ีแตกต่างกัน มาตรวัดนี้เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า 

ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง การแปลผลของมาตร คือ ผู้ท่ีได้คะแนนสูง 

หมายถึง มีความว้าเหว่มาก และผู้ท่ีได้คะแนนต่ า หมายถึง มีความว้าเหว่น้อย 

ผู้วิจัยน ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทยในเริ่มแรก และให้ผู้เช่ียวชาญท่ีสามารถใช้ท้ังสองภาษาได้

เป็นอย่างดี (bilingual person) ตรวจสอบการใช้ภาษา แล้วจึงให้อาจารย์ท่ีปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบ
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ความเข้าใจและความเหมาะสมของข้อค าถาม เพื่อทดสอบความตรงเชิงปรากฏ (Face validity) 

จากนั้นน าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างในขั้นพัฒนาเครื่องมือจ านวน 120 คน และน าข้อมูลมา

วิเคราะห์หาค่าสหสัมพันธ์ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออืน่ ๆ (CITC) จากนั้นจึงทดสอบ

ความเท่ียงแบบสอดคล้องภายในด้วยการค านวณค่าสัมประสิทธิ์อัลฟาของครอนบาคของข้อกระทงท้ัง 

8 ข้อ ได้ค่าเท่ากับ .82 

เมื่อน ามาวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยัน (CFA) ว่าโมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์หรือไม่ โดยใช้โปรแกรม Mplus ผลการทดสอบเบ้ืองต้นนั้น โมเดลไม่สอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์ ผู้วิจัยจึงท าการปรับแก้โดยอนุโลมให้ความคลาดเคล่ือนของตัวแปรสังเกตได้สามารถสัมพันธ์

กันได้ ผลพบว่า โมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิงประจักษ์ โดยพิจารณาจากค่าไค-สแควร์ (2= 

20.542, df = 13, p =.082, 2/df = 1.580) และค่าดัชนี CFI เท่ากับ .98, TLI เท่ากับ .96, และ 

SRMR เท่ากับ .05 (≤ .05) (ดูภาคผนวก ก) 

5. มาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (Perceived Anthropomorphism)  

ผู้วิจัยใช้มาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ (The Individual Differences in 

Anthropomorphism Questionnaire, IDAQ) ของ Waytz, Cacioppo, และ Epley (2010) มี

จ านวน 5 ข้อ ค่าความเท่ียงเท่ากับ .96 เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่าง

ยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง การแปลผลของมาตร คือ ผู้ท่ีได้คะแนนสูง หมายถึง มีการรับรู้ว่า

หุ่นยนต์เหมือนมนุษย์มาก และผู้ท่ีได้คะแนนต่ า หมายถึง มีการรับรู้ว่าหุ่นยนต์เหมือนมนุษย์น้อย โดย

ได้น ามาแปลและปรับข้อความให้เข้ากับบริบทของงานวิจัยนี้ แล้วให้ผู้เช่ียวชาญท่ีสามารถใช้ท้ังสอง

ภาษาได้เป็นอย่างดี (bilingual person) ตรวจสอบการใช้ภาษา แล้วจึงให้อาจารย์ท่ีปรึกษาเป็น

ผู้ตรวจสอบความเข้าใจและความเหมาะสมของข้อค าถาม เพื่อทดสอบความตรงเชิงปรากฏ (Face 

validity) จากนั้นน าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างในขั้นพัฒนาเครื่องมือ จ านวน 120 คน และ

น าข้อมูลมาวิเคราะห์หาค่าสหสัมพันธ์ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออื่น ๆ (CITC) จากนั้น

จึงทดสอบความเท่ียงแบบสอดคล้องภายในด้วยการค านวณค่าสัมประสิทธิ์อัลฟาของครอนบาคท้ัง 5 

ข้อ ได้ค่าเท่ากับ .91 

เมื่อน ามาวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยัน (CFA) ว่าโมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์หรือไม่ โดยใช้โปรแกรม Mplus ผลการทดสอบเบ้ืองต้นนั้น โมเดลไม่สอดคล้องกับข้อมูลเชิง
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ประจักษ์ ผู้วิจัยจึงท าการปรับแก้โดยอนุโลมให้ความคลาดเคล่ือนของตัวแปรสังเกตได้สามารถสัมพันธ์

กันได้ ผลพบว่า โมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิงประจักษ์ โดยพิจารณาจากค่าไค-สแควร์ (2= 

7.636, df = 4, p =.106, 2/df = 1.909) และค่าดัชนี CFI เท่ากับ .99, TLI เท่ากับ .98, และ 

SRMR เท่ากับ .019 (≤ .05) (ดูภาคผนวก ก) 

6. มาตรวัดความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ (Trust in Robot) 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด (Trust in Automated Systems Scale, TIAS) ของ Jian, Bisantz, และ 

Drury (2000) จ านวน 12 ข้อ มีค่าความเท่ียงเท่ากับ .92 เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า ต้ังแต่ 1 คือ 

ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง การแปลผลของมาตร คือ ผู้ท่ีได้คะแนนสูง หมายถึง มี

ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์มาก และผู้ท่ีได้คะแนนต่ า หมายถึง มีความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์น้อย ซึ่งผู้วจัิย

น ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทยในเริ่มแรก และให้ผู้เช่ียวชาญท่ีสามารถใช้ท้ังสองภาษาได้เป็นอย่างดี 

(bilingual person) ตรวจสอบการใช้ภาษา แล้วจึงให้อาจารย์ท่ีปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบความเข้าใจ

และความเหมาะสมของข้อค าถาม เพื่อทดสอบความตรงเชิงปรากฏ (Face validity) 

ในขั้นพัฒนามาตรได้น าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 120 คน เพื่อน าข้อมูลมา

วิเคราะห์หาค่าสหสัมพันธ์ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออืน่ ๆ (CITC) พบว่าค่า CITC อยู่

ระหว่าง .58 ถึง .20 ( เท่ากับ .81) และได้ตัดข้อกระทงท่ีมีค่า CITC ต่ ากว่า .3 ออก 1 ข้อ คือ ข้อท่ี 

12 ( เท่ากับ .82) แต่เนื่องจากค่าสหสัมพันธ์ค่อนข้างน้อย ผู้วิจัยได้ปรึกษาผู้เช่ียวชาญทางด้านสถิติ

และอาจารย์ท่ีปรึกษาเพื่อพิจารณาเลือกข้อกระทงท่ีเกี่ยวข้องกับบริบทของงานวิจัยนี้ โดยน าข้อท่ีไม่

สอดคล้องกับงานวิจัย คือ ข้อ 7 และข้อ 8 ออก เหลือท้ังหมด 9 ข้อ แล้วท าการปรับค าของข้อค าถาม

ให้สอดคล้องกับงานวิจัยนี้  

จากนั้น ผู้วิจัยน าไปทดลองเก็บข้อมูลครั้งท่ี 2 กับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 104 คน โดยให้ดูภาพ

และข้อความตามแต่ละเงื่อนไข แล้วตอบแบบประเมินความไว้วางใจ เพื่อน าข้อมูลมาวิเคราะห์หาค่า

สหสัมพันธ์ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออื่น ๆ อีกครั้ง พบว่า หลังจากการคัดเลือกและ

ปรับข้อค าถามให้สอดคล้องกับงานวิจัย ค่า CITC อยู่ระหว่าง .69 ถึง .82 ( เท่ากับ .94)  

เมื่อน ามาวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยัน (CFA) ว่าโมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์หรือไม่ โดยใช้โปรแกรม Mplus ผลการทดสอบเบ้ืองต้นนั้น โมเดลไม่สอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์ ผู้วิจัยจึงท าการปรับแก้โดยอนุโลมให้ความคลาดเคล่ือนของตัวแปรสังเกตได้สามารถสัมพันธ์
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กันได้ ผลพบว่า โมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิงประจักษ์ โดยพิจารณาจากค่าไค-สแควร์ (2= 

37.559, df = 25, p =.07, 2/df = 1.444) และค่าดัชนี CFI เท่ากับ .99, TLI เท่ากับ .98, RMSEA 

เท่ากับ .06 (≤ .06) และ SRMR เท่ากับ .03 (≤ .05) (ดูภาคผนวก ก) 

7. มาตรวัดการยอมรับต่อหุ่นยนต์ (Robot Acceptance) 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด (Negative Attitude towards Robots Scale, NARS) ของ Nomura, 

Suzuki, Kanda, และ Kato (2006) เป็นมาตรวัดเจตคติเชิงลบของผู้ใช้งานท่ีมีต่อหุ่นยนต์ โดยส่งผล

ต่อความรู้สึกของผู้ใช้งานในการมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ มีจ านวน 14 ข้อ แบ่งเป็น 3 องค์ประกอบ 

ได้แก่ 1) ด้านสถานการณ์และด้านปฏิสัมพันธ์ (Situations and Interactions) ค่าความเท่ียงเท่ากับ 

.76 2) ด้านอิทธิพลทางสังคม (Social Influence) ค่าความเท่ียงเท่ากับ .76 3) ด้านอารมณ์

ความรู้สึกต่อการมีปฏิสัมพันธ์ (Emotions in Interaction) ค่าความเท่ียงเท่ากับ .69 และมีค่าความ

เท่ียงของมาตรวัดท้ังฉบับเท่ากับ .80 เป็นมาตรวัดแบบประมานค่าต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 

5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง การแปลผลของมาตร คือ ผู้ท่ีได้คะแนนสูง หมายถึง มีการยอมรับต่อหุ่นยนต์

มาก และผู้ท่ีได้คะแนนต่ า หมายถึง มีการยอมรับต่อหุ่นยนต์น้อย 

ผู้วิจัยได้พิจารณาเลือกเฉพาะองค์ประกอบท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัยนี้ ได้แก่ ด้านสถานการณ์

และการปฏิสัมพันธ์ มีจ านวน 6 ข้อ และด้านอิทธิพลทางสังคม มีจ านวน 5 ข้อ รวมทั้งหมด 11 ข้อ

น ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทยในเริ่มแรก และให้ผู้เช่ียวชาญท่ีสามารถใช้ท้ังสองภาษาได้เป็นอย่างดี 

(bilingual person) ตรวจสอบการใช้ภาษา แล้วจึงให้อาจารย์ท่ีปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบความเข้าใจ

และความเหมาะสมของข้อค าถาม เพื่อทดสอบความตรงเชิงปรากฏ (Face validity) เมื่อพิจารณาข้อ

ค าถาม ผู้วิจัยได้ปรึกษาอาจารย์ท่ีปรึกษาเพื่อพิจารณาเลือกข้อท่ีเกี่ยวข้องกับบริบทของงานวิจัยนี้ โดย

น าข้อท่ีไม่สอดคล้องกับงานวิจัยออกจ านวน 3 ข้อ และท าการปรับค าของข้อค าถามท่ีเหลือท้ังหมด 8 

ข้อ แบ่งเป็น ด้านละ 4 ข้อ 

ในขั้นพัฒนามาตรได้น าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 104 คน โดยให้ดูภาพ

และข้อความตามแต่ละเงื่อนไข แล้วตอบแบบประเมินการยอมรับต่อหุ่นยนต์ เพื่อน าข้อมูลมา

วิเคราะห์หาค่าสหสัมพันธ์ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออืน่ ๆ (CITC) พบว่า ค่าสหสัมพันธ์

ระหว่างข้อค าถามกับคะแนนรวมของข้ออื่น ๆ อยูร่ะหว่าง .62 ถึง .80 แบ่งเป็น ด้านสถานการณ์และ
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การปฏิสัมพันธ์ ( เท่ากับ .86) และด้านอิทธิพลทางสังคม ( เท่ากับ .85)  โดยมีค่าสัมประสิทธิ์

อัลฟาของครอนบาคของข้อกระทงท้ัง 8 ข้อ เท่ากับ .91 

เมื่อน ามาวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยัน (CFA) ว่าโมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์หรือไม่ โดยใช้โปรแกรม Mplus ผลการทดสอบเบ้ืองต้นนั้น โมเดลไม่สอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์ ผู้วิจัยจึงท าการปรับแก้โดยอนุโลมให้ความคลาดเคล่ือนของตัวแปรสังเกตได้สามารถสัมพันธ์

กันได้ ผลพบว่า โมเดลการวัดสอดคล้องกับข้อมูลเชิงประจักษ์ โดยพิจารณาจากค่าไค-สแควร์ (2= 

19.977, df = 18, p =.334, 2/df = 1.109) และค่าดัชนี CFI เท่ากับ .99, TLI เท่ากับ .99, 

RMSEA เท่ากับ .03 (≤ .05) และ SRMR เท่ากับ .03 (≤ .05) (ดูภาคผนวก ก) 

 

การเก็บรวบรวมข้อมูลและการวิเคราะห์ผล  

 การเก็บรวบรวมข้อมูลในขั้นตอนการเก็บข้อมูลจริง ประกอบด้วย 6 ขั้นตอนดังนี้  
1. ผู้วิจัยน าแบบสอบถามท่ีได้พัฒนาขึ้นรวมเป็นแบบสอบถามฉบับเดียวกัน แล้วจึงขอความ

ร่วมมือจากผู้ร่วมวิจัยท่ีเป็นนิสิตในจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย โดยเก็บข้อมูลผ่านท้ังทางออนไลน์และ

ออฟไลน์ โดยเลือกกลุ่มตัวอย่างท่ีสมัครใจ มีวิธีการเข้าถึงกลุ่มตัวอย่างทางออนไลน์ด้วยการเผยแพร่

แบบสอบถามท่ีสร้างไว้ในเว็บไซต์ ช่ือ Survey Monkey ผ่านทางกลุ่มโซเชียลมีเดีย เช่น กลุ่ม 

Facebook ของนิสิตจุฬา ฯ และ กลุ่มสมาชิกใน Line ท่ีผู้วิจัยมีเครือข่าย โดยหน้าแรกของ

แบบสอบถามแบบออนไลน์จะช้ีแจงรายละเอียดการวิจัย อีเมล์ หรือโทรศัพท์ของผู้วิจัย (ในกรณีท่ีมี

ข้อสงสัย) ให้กลุ่มตัวอย่างทราบ ก่อนจะกดปุ่มยินยอมเข้าร่วมวิจัยเพื่อตอบแบบสอบถามในหน้าต่อไป 

ส่วนการเข้าถึงกลุ่มเป้าหมายทางออฟไลน์ จะใช้แบบสอบถามท่ีเป็นกระดาษ โดยเก็บข้อมูลในท่ีท่ีไม่มี

คนพลุกพล่านเกินไป เพื่อให้มีสมาธิในการตอบแบบสอบถาม และหากมีข้อสงสัยใด ๆ สามารถ

สอบถามผู้วิจัยได้ทันที 

2. สุ่มผู้ร่วมการวิจัยเข้าเงื่อนไข 4 เงื่อนไข เงื่อนไขละ 50 คน ดังตารางท่ี 2 แบ่งเป็น 2 กรณี 

ได้แก่ กลุ่มตัวอย่างทางออนไลน์จะใช้การสุ่มตามฟังก์ช่ันจากเว็บไซต์ Survey Monkey ส่วนกลุ่ม

ตัวอย่างทางออฟไลน์จะใช้การสุ่มอย่างเป็นระบบ โดยแจกกระดาษแบบสอบถามให้ โดยคนท่ีหนึ่งจะ

แจกเงื่อนไขท่ี 1 ให้ เมื่อเจอคนท่ีสองจะแจกเงื่อนไขท่ี 2 ให้ เรียงล าดับไปเรื่อย ๆ กลุ่มตัวอย่างจะได้ดู

รูปภาพหุ่นยนต์และอ่านข้อความคุณสมบัติของหุ่นยนต์คนละ 1 รูปแบบ ซึ่งมีค าช้ีแจงให้ผู้อ่าน
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จินตนาการว่าได้รับหุ่นยนต์ตัวนี้มาใช้งานในบ้าน แล้วจึงให้ตัดสินใจเข้าร่วมการวิจัยและตอบถาม

ค าถามช้ีวัด หากผู้เข้าร่วมวิจัยรู้สึกอึดอัดหรือไม่ต้องการท่ีจะท าต่อ ผู้วิจัยจะให้ยุติการท า

แบบสอบถาม โดยไม่มีผลกระทบใด ๆ ต่อผู้เข้าร่วมวิจัยท้ังส้ิน 

 

ตารางที่ 6 การแจกแจงเงื่อนไขแต่ละกลุ่มในการเก็บข้อมูล 
เงื่อนไข ความคล้ายคลึงมนุษย์ของหุ่นยนต์ การคาดเดา/ควบคุมของหุ่นยนต์ 

1 สูง ได้ 

2 สูง ไม่ได้ 

3 ต่ า ได้ 

4 ต่ า ไม่ได้ 

  

 3. ตรวจสอบการจัดกระท า โดยให้ผู้เข้าร่วมการวิจัยตอบค าถามช้ีวัด 2 ด้าน ได้แก่ การรับรู้

ด้านรูปลักษณ์ 1 ข้อ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติ 1 ข้อ    

 4. จากนั้น ผู้เข้าร่วมวิจัยจะได้ตอบแบบสอบถามต่อไป ได้แก่ มาตรวัดการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ต่อหุ่นยนต์ แรงจูงใจทางสังคม ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ มีท้ังหมด 30 

ข้อ ใช้เวลาประมาณ 15-20 นาที   

 5. น าข้อมูลมาวิเคราะห์สถิติพรรณนาเบ้ืองต้น ด้วยโปรแกรม SPSS โดยมีตัวแปรต้น ได้แก่ 

ความคล้ายคลึงมนุษย์ (สูง, ต่ า) x การควบคุม/คาดเดา (ได้, ไม่ได้) และตัวแปรตาม ได้แก่ คะแนน

จากมาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ และการยอมรับต่อ

หุ่นยนต์ โดยมีตัวแปรควบคุม คือ คะแนนจากมาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม  

 6. ทดสอบสมมติฐานด้วยการวิเคราะห์เส้นทาง (path analysis) ทางด้วยโปรแกรม Mplus 
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การพิทักษ์สิทธิ์กลุ่มประชากรหรือผู้มีส่วนร่วมในการวิจัย 

การเก็บข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่าง จะเก็บจากผู้ท่ีสมัครใจในการตอบแบบสอบถามเท่านั้น 

ผู้ตอบสามารถปฏิเสธที่จะเข้าร่วมหรือถอนตัวจากโครงการนี้ได้ทุกเมื่อ โดยไม่มีผลกระทบใด ๆ ต่อผู้

ร่วมการวิจัยท้ังส้ิน ในการเก็บข้อมูลแบบออฟไลน์หรือการเก็บข้อมูลแบบกระดาษ ผู้วิจัยจะเข้าไปเก็บ

ข้อมูลด้วยตนเอง โดยน าแบบสอบถามท่ีเป็นกระดาษใส่เอาไว้ในซองกระดาษทึบ มีรายละเอียดช้ีแจง

ไว้ที่หน้าแรกเกี่ยวกับการวิจัยนี้เพื่อให้ผู้ร่วมวิจัยยินยอมให้ข้อมูล ผู้เข้าร่วมการวิจัยมีอิสระในการตอบ

โดยปราศจากการช้ีน าจากผู้วิจัย และในระหว่างการท าแบบสอบถาม หากผู้ตอบรู้สึกไม่สบายใจ 

สามารถท่ีจะหยุดท าแบบสอบถามได้ทันที เมื่อผู้ร่วมการวิจัยท าเสร็จให้ใส่ซองทึบปิดเทปกาว ส่วนการ

เก็บข้อมูลออนไลน์จะมีค าช้ีแจงระบุไว้ในหน้าแรกก่อนเริ่มท าแบบสอบถามออนไลน์ หากผู้ร่วมวิจัย

ยินยอมก็จะมีปุ่มให้คลิกตกลง เพื่อเริ่มต้นท าแบบสอบถาม ผู้ร่วมการวิจัยสามารถท าแบบสอบถามได้

ตามสะดวก และสามารถยกเลิกได้ทุกเมื่อท่ีไม่สบายใจท่ีจะท าต่อ เมื่อท าแบบสอบถามเสร็จจะมีปุ่มให้

ส่งข้อมูลการตอบ ซึ่งมีเพียงผู้วิจัยเท่านั้นท่ีมีรหัสผ่านเข้าถึงข้อมูลของผู้ร่วมการวิจัย จากนั้นข้อมูลท่ีได้

จะน าไปวิเคราะห์ทางสถิติในคอมพิวเตอร์ โดยข้อมูลหลังท าการแปลผลแล้วจะเก็บไว้ในเครื่องของ

ผู้วิจัย ซึ่งมีแค่ผู้วิจัยท่ีสามารถเข้าถึงข้อมูลเหล่านี้ได้ โดยจะเก็บไว้เป็นเวลา 1 ปี แล้วจะท าการลบ

ข้อมูลท้ังหมดออกจากคอมพิวเตอร์อย่างถาวร ในส่วนของข้อมูลท่ีเป็นเอกสารจะเก็บไว้จนกว่า

งานวิจัยนี้จะถูกตีพิมพ์ในวารสาร และหลังจากนั้นจะน าไปท าลายท้ิงท้ังหมด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทที่ 3  

ผลการวิเคราะห์ข้อมูล 

 

 การวิเคราะห์ข้อมูล แบ่งออกเป็น 4 ส่วน ได้แก่ ข้อมูลสถิติพื้นฐาน การตรวจสอบข้อมูล

เบ้ืองต้น การทดสอบสมมติฐานการวิจัย และการทดสอบโมเดลเพิ่มเติม 

ข้อมูลสถิติพื้นฐาน 

 1.1 ข้อมูลท่ัวไปของกลุ่มตัวอย่าง 

 งานวิจัยครั้งนี้ศึกษากับกลุ่มนิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย จ านวน 200 คน แบ่งเป็นเพศชาย 

96 คน (ร้อยละ 48.00) และเพศหญิง 104 คน (ร้อยละ 52.00) เมื่อจ าแนกตามอายุพบว่า อายุท่ีมี

จ านวนมากท่ีสุดคือ 25 ปี (ร้อยละ 15.50) รองลงมาคืออายุ 19 ปี (ร้อยละ 14.50) และมีจ านวนน้อย

ท่ีสุดคืออาย 23 ปี (ร้อยละ 10.50) เมื่อจ าแนกตามระดับความสนใจเทคโนโลยีพบว่า ส่วนใหญ่ระบุว่า

ค่อนข้างสนใจ (ร้อยละ 38.50) รองลงมาคือสนใจมาก (ร้อยละ 35.00) และมีจ านวนน้อยท่ีสุดท่ีระบุ

ว่าสนใจน้อย (ร้อยละ 26.50) แสดงผลการวิเคราะห์ดังตารางท่ี 7 

 

ตารางที่ 7 จ านวนและร้อยละของกลุ่มตัวอย่างจ าแนกตามเพศ อายุและระดับความสนใจเทคโนโลยี 
รายการ จ านวน (คน) ร้อยละ 

เพศ   

- ชาย 96 48.00 

- หญิง 104 52.00 

อายุ   

- 18-19 51 25.50 

- 20-21 47 23.50 

- 22-23 48 24.00 

- 24-25 54 27.00 

ความสนใจเทคโนโลยี   

- สนใจน้อย 53 26.50 
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รายการ จ านวน (คน) ร้อยละ 

- ค่อนข้างสนใจ 77 38.50 

- สนใจมาก 70 35.00 

 

 1.2 สัญลักษณ์ท่ีใช้แทนตัวแปร และค่าสถิติในการวิจัย 

ตัวแปรท่ีใช้ในการวิเคราะห์เบ้ืองต้นครั้งนี้มีท้ังหมด 6 ตัวแปร โดยมีตัวแปรกลุ่มท้ังหมด 2 ตัว

แปร ได้แก่ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ (คล้ายต่ า, คล้ายสูง) และการรับรู้การควบคุม (ควบคุมได้, 

ควมคุมไม่ได้) โดยตัวแปรความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุม ถือเป็นตัวแปรหุ่น 

(dummy code variables) โดยก าหนดให้กลุ่มท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูงจะมีค่าตัวแปรเท่ากับ 1 

และกลุ่มท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าจะมีค่าตัวแปรเท่ากับ 0 ในขณะท่ีกลุ่มท่ีมีการรับรู้การควบคุมและคาด

เดาไม่ได้จะมีค่าของตัวแปรเท่ากับ 1 และกลุ่มท่ีมีการรับรู้การควบคุมและคาดเดาได้มีค่าตัวแปร

เท่ากับ 0 นอกจากนี้ยังมีตัวแปรต่อเนื่อง 4 ตัวแปร ประกอบด้วยตัวแปรหลัก 3 ตัวแปร ได้แก่ การ

รับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ และตัวแปรควบคุม 1 ตัวแปร 

คือ แรงจูงใจทางสังคม มีค่าคะแนนต้ังแต่ 1 ถึง 5 โดย 1 หมายถึง ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง และ 5 

หมายถึง เห็นด้วยอย่างยิ่ง มีสัญลักษณ์ท่ีใช้แทนตัวแปรในการวิจัย ดังนี้ 

Elicit   หมายถึง  ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์สูง 

Effect   หมายถึง  การรับรู้การควบคุม  

SM   หมายถึง  แรงจูงใจทางสังคม 

ANTH  หมายถึง  การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ 

TRU   หมายถึง  ความไว้วางใจหุ่นยนต์ 

ACC   หมายถึง  การยอมรับหุ่นยนต์ 

 สัญลักษณ์ท่ีใช้แทนค่าสถิติในการวิจัย ได้แก่ 

M  หมายถึง   ค่ามัชฌิมเลขคณิต 
SD  หมายถึง  ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 
SE หมายถึง  ค่าความคลาดเคล่ือนมาตรฐาน 
r หมายถึง  ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยมาตรฐาน 

 หมายถึง  ค่าสัมประสิทธิ์ของตัวแปรท านายในรูปคะแนนมาตรฐาน 
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R2 หมายถึง  ค่าสัมประสิทธิ์การพยากรณ์ 
DE หมายถึง  อิทธิพลทางตรง 
IE หมายถึง  อิทธิพลทางอ้อม 
TE หมายถึง  อิทธิพลรวม 

2 หมายถึง  ค่าไคสแควร์ 
df หมายถึง  ค่าองศาอิสระ 
p หมายถึง  ค่าความน่าจะเป็นในการทดสอบระดับนัยส าคัญทางสถิติ 
CFI หมายถึง  ค่าดัชนีวัดระดับความกลมกลืนเปรียบเทียบ  

(Comparative Fit Index) 
 TLI หมายถึง  ค่าดัชนีวัดความสอดคล้องกลมกลืน (Tucker Lewis Index) 

RMSEA หมายถึง  ดัชนีรากของค่าเฉล่ียก าลังสองของส่วนท่ีเหลือของการประมาณค่า 
   (Root Mean Square Error of Approximation) 
SRMR  หมายถึง  ค่าดัชนีรากก าลังสองเฉล่ียของความคลาดเคล่ือนรูปมาตรฐาน 

                     ของเศษเหลือ (Standardized Root Mean Square Residual) 
 

การตรวจสอบข้อมูลเบื้องต้น 

 2.1 การตรวจสอบการจัดกระท า (Manipulation check)  

 การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ ผลการวิเคราะห์ One-way ANOVA พบว่า กลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมี

ความคล้ายคลึงมนุษย์สูง ได้แก่ เงื่อนไขท่ี 1 (M = 3.92, SD = 0.85) และ 2 (M = 3.84, SD = 0.74) 

มีคะแนนการรับรู้ด้านรูปลักษณ์สูงกว่ากลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า ได้แก่ เงื่อนไข

ท่ี 3 (M = 1.36, SD = 0.49) และ 4 (M = 1.46, SD = 0.50) อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ี F(3, 196) 

= 231.14, p < .001 ผ่านเกณฑ์การจัดกระท า 

 การรับรู้ด้านคุณสมบัติ ผลการวิเคราะห์ One-way ANOVA พบว่า กลุ่มท่ีอ่านข้อความท่ี

ควบคุมและคาดเดาได้ ได้แก่ เงื่อนไขท่ี 1 (M = 3.90, SD = 0.71) และ 3 (M = 3.90, SD = 0.76) 

มีคะแนนการรับรู้คุณสมบัติสูงกว่า กลุ่มท่ีอ่านข้อความท่ีควบคุมและคาดเดาไม่ได้ ได้แก่ เงื่อนไขท่ี 2 

(M = 1.50, SD = 0.51) และ 4 (M = 1.60, SD = 0.54) อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ี F(3, 196) = 

227.13, p < .001 ผ่านเกณฑ์การจัดกระท า 
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 2.2 ค่าสถิติพื้นฐานของตัวแปร 

 การวิเคราะห์ค่าสถิติพื้นฐานของตัวแปรในส่วนนี้จะใช้การวิเคราะห์ค่าเฉล่ีย (M) และส่วน

เบ่ียงเบนมาตรฐาน (SD) ของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับ

หุ่นยนต์ แบ่งตามเงื่อนไขความคล้ายคลึงมนุษย์และการรับรู้การควบคุม 

 ผลการวิเคราะห์ค่าสถิติพื้นฐานของตัวแปรอธิบายได้ว่า เมื่อพิจารณาตัวแปรการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ พบว่า ในภาพรวมกลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง มีแนมโน้มท่ีจะมี

ค่าเฉล่ียการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (M = 3.19, SD = 1.04) ท่ีสูงกว่ากลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความ

คล้ายคลึงมนุษย์ต่ า (M = 2.32, SD = 0.82) และเมื่อพิจารณาจ าแนกตามการรับรู้การควบคุม พบว่า 

กลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์มีคล้ายคลึงมนุษย์สูงมีแนวโนม้การรับรู้ความเหมือนมนุษย์สูงกว่ากลุ่มท่ีดูภาพ

หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าในทุก ๆ เงื่อนไขของการรับรู้การควบคุม  

 เมื่อพิจารณาตัวแปรความไว้วางใจหุ่นยนต์ พบว่า ในภาพรวมกลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความ

คล้ายคลึงมนุษย์สูงมีแนวโน้มท่ีจะมีค่าเฉล่ียความไว้วางใจหุ่นยนต์ (M = 3.12, SD = 0.87) สูงกว่า

กลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า (M = 2.78, SD = 0.77) และเมื่อพิจารณาจ าแนก

ตามการรับรู้การควบคุมพบว่า กลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์มีคล้ายคลึงมนุษย์สูงจะมีความไว้วางใจหุ่นยนต์สูง

กว่ากลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าในทุก ๆ เงื่อนไขของการรับรู้การควบคุม  

 นอกจากนี้ เมื่อพิจารณาตามตัวแปรการยอมรับหุ่นยนต์ พบว่า ในภาพรวมกลุ่มท่ีดูภาพ

หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง มีค่าเฉล่ียการยอมรับหุ่นยนต์ (M = 2.81, SD = 0.78) ไม่ค่อย

แตกต่างจากกลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า (M = 2.89 SD = 0.80) และเมื่อ

พิจารณาจ าแนกตามการรับรู้การควบคุม พบว่า กลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์มีคล้ายคลึงมนุษย์สูงมีแนวโน้ม

ความไว้วางใจหุ่นยนต์น้อยกว่ากว่ากลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ าในเงื่อนไขการรบัรู้

และคาดเดาได้ แต่มีแนวโน้มมากกว่าในกลุ่มท่ีในเงื่อนไขการรับรู้และคาดเดาไม่ได้ แสดงรายละเอียด

ได้ดังตารางท่ี 8 
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ตารางที่ 8 ค่าเฉล่ียและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจ
หุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ แบ่งตามเงื่อนไขความคล้ายคลึงมนุษย์และการรับรู้การควบคุม 

ตัวแปร 

ความ

คล้ายคลึง

มนุษย์ 

การรับรู้การควบคุม 

รวม ควบคุมและ 

คาดเดาได้ 

ควบคุมและ 

คาดเดาไม่ได้ 

M SD M SD M SD 

การรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ 

ต่ า 1.81 0.45 2.83 0.79 2.32 0.82 

สูง 3.04 1.08 3.34 0.98 3.19 1.04 

รวม 2.43 1.03 3.09 0.92 2.76 1.03 

ความไว้วางใจหุ่นยนต์ 

ต่ า 2.54 0.74 3.02 0.72 2.78 0.77 

สูง 3.10 0.87 3.14 0.88 3.12 0.87 

รวม 2.82 0.85 3.08 0.80 2.95 0.84 

การยอมรับหุ่นยนต์ 

ต่ า 2.57 0.70 3.05 0.79 2.81 0.78 

สูง 2.92 0.84 2.86 0.76 2.89 0.80 

รวม 2.75 0.79 2.96 0.78 2.85 0.79 

 

 นอกจากนี้ ผู้วิจัยได้ทดลองวิเคราะห์ข้อมูลส่วนบุคคล คือ ความสนใจในเทคโนโลยีกับตัวแปร

ในงานวิจัย เพื่อเปรียบเทียบว่า การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับ

หุ่นยนต์ตามความสนใจเทคโนโลยีนั้นแตกต่างกันหรือไม่ โดยใช้การวิเคราะห์ด้วยสถิติ One-way 

ANOVA  

 จากการวิเคราะห์พบว่า บุคคลท่ีมีความสนใจในเทคโนโลยีท่ีแตกต่างกัน ได้แก่ บุคคลท่ีมี

ความสนใจเทคโนโลยีน้อย (M = 2.90, SD = 0.98) สนใจเทคโนโลยีปานกลาง (M = 2.75, SD = 

1.07) และสนใจเทคโนโลยีมาก (M = 2.66. SD = 1.04) มีระดับการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ไม่

แตกต่างกันท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติท่ี F(2, 197) = 0.83, p = .439  

 เมื่อวิเคราะหค์วามสนใจในเทคโนโลยีต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ พบว่า บุคคลท่ีมีความสนใจ

ในเทคโนโลยีท่ีแตกต่างกัน ได้แก่ บุคคลท่ีมีความสนใจเทคโนโลยีน้อย (M = 2.90, SD = 0.77) สนใจ
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เทคโนโลยีปานกลาง (M = 2.97, SD = 0.84) และสนใจเทคโนโลยีมาก (M = 2.98. SD = 0.88) มี

ระดับความไว้วางใจหุ่นยนต์ไม่แตกต่างกันท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติท่ี F(2, 197) = 0.15, p = .857 

 ในส่วนของความสนใจในเทคโนโลยีต่อการยอมรับหุ่นยนต์ พบว่า บุคคลท่ีมีความสนใจใน

เทคโนโลยีท่ีแตกต่างกัน ได้แก่ บุคคลท่ีมีความสนใจเทคโนโลยีน้อย (M = 2.91, SD = 0.67) สนใจ

เทคโนโลยีปานกลาง (M = 2.83, SD = 0.85) และสนใจเทคโนโลยีมาก (M = 2.83. SD = 0.81) มี

ระดับการยอมรับหุ่นยนต์ไม่แตกต่างกันท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติท่ี F(2, 197) = 0.18, p = .839 

 จากข้อมูลดังกล่าว พบว่า ความสนใจในเทคโนโลยีไม่ท าให้ค่าระดับนัยส าคัญของอิทธิพลของ

ตัวแปรต่าง ๆ เปล่ียนแปลงไปจากเดิม ผู้วิจัยจึงไม่น าตัวแปรความสนใจในเทคโนโลยีมาใช้เป็นตัวแปร

ควบคุมในโมเดลนี้  

 2.3 ค่าสหสัมพันธ์ระหว่างตัวแปร 

 การวิเคราะห์ค่าสหสัมพันธ์เพียร์สันระหว่างตัวแปรความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ การรับรู้การ

ควบคุม แรงจูงใจทางสังคม การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์และการยอมรับ

หุ่นยนต์ พบว่า มีความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ีระดับ .05 จ านวน 12 คู่ 

ได้แก่ โดยตัวแปรท่ีมีความสัมพันธ์ทางบวกจ านวน 7 คู่ และตัวแปรคู่ท่ีสัมพันธ์ทางลบจ านวน 5 คู่  

ตัวแปรคู่ท่ีมีความสัมพันธ์ทางบวกระดับสูงท่ีสุด คือ การยอมรับหุ่นยนต์กับความไว้วางใจหุ่นยนต์  

(r = .509, p < .01) และตัวแปรคู่ท่ีมีความสัมพันธ์ทางบวกกันน้อยท่ีสุด คือ ความไว้วางใจหุ่นยนต์

กับการรับรู้การควบคุม (r = .154, p < .05) ในขณะท่ี ตัวแปรคู่ท่ีมีความสัมพันธ์ทางลบระดับสูงท่ีสุด

คือ การรับรู้ความเหมือนมนุษย์กับแรงจูงใจทางสังคม (r = -.592, p < .05) และตัวแปรคู่ท่ีมี

ความสัมพันธ์ทางลบกันน้อยท่ีสุด คือ ตัวแปรแรงจูงใจทางสังคมกับการรับรู้การควบคุม (r = -.192,  

p < .01) ส่วนตัวแปรท่ีไม่สัมพันธ์กันเลย ได้แก่ การยอมรับหุ่นยนต์กับความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

และการยอมรับหุ่นยนต์กับการรับรู้การควบคุม แสดงผลการวิเคราะห์ดังตารางท่ี 9 
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ตารางที่ 9 ค่าสหสัมพันธ์ ค่าเฉล่ีย ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน ความเบ้และความโด่งของตัวแปร 
ตัวแปร 1 2 3 4 5 6 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 1      

การรับรู้การควบคุม .000 1     

แรงจูงใจทางสังคม -.248** -.192** 1    

การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ .422** .321** -.592* 1   

ความไว้วางใจหุ่นยนต์ .205** .154* -.285** .455** 1  

การยอมรับหุ่นยนต์ .049 .133 -.207** .328** .509** 1 

M - - 3.20 2.76 2.95 2.85 

SD - - 0.84 1.03 0.84 0.79 

ความเบ้ (Sk) - - -0.24 0.20 0.22 0.25 

ความโด่ง (Ku) - - -0.78 -1.04 -0.74 -0.78 

* = p < .05, ** = p < .01 

 

 2.4 การตรวจสอบข้อมูลเบ้ืองต้นก่อนการวิเคราะห์ 

 การตรวจสอบการแจกแจงปกติ (Normality) ของตัวแปรท้ังหมดในโมเดลในครั้งนี้ ใช้การ

วิเคราะห์ค่าความเบ้ (Skewness) และความโด่ง (Kurtosis) หากมีค่าอยู่นอกเหนือจาก -3 ถึง +3 

และ -10 ถึง +10 ตามล าดับ ถือว่าข้อมูลแจกแจงไม่เป็นปกติ (Kline, 2015) ในงานวิจัยนี้ ค่าความเบ้

อยู่ระหว่าง -0.24 ถึง 0.25 ส่วนค่าความโด่งอยู่ระหว่าง -1.04 ถึง -.074 จึงอยู่ระหว่างค่าท่ียอมรับได้ 

และไม่มีปัญหาเรื่องการแจกแจงแบบไม่ปกติ 

ต่อมาในประเด็นของภาวะร่วมเส้นตรงพหุ (Multicollinearity) ของตัวแปรต้นต่าง ๆ ในโม

โดล ผู้วิจัยตรวจสอบด้วยค่าความคลาดเคล่ือนยินยอม (tolerance) และอัตราความแปรปรวนเฟ้อ 

(VIF) หากค่า tolerance น้อยกว่า .10 หรือค่า VIF มากกว่า 10 แสดงว่ามีปัญหาภาวะร่วมเส้นตรง

พหุ (Kline, 2016) ในงานวิจัยนี้ ค่า tolerance ของตัวแปรอยู่ระหว่าง .902 ถึง .961 ค่า VIF อยู่

ระหว่าง 1.04 ถึง 1.10 จึงผ่านข้อตกลง และค่า Durban-Watson’s test อยู่ระหว่าง 1.23 ถึง 4.37 

เป็นข้อตกลงท่ียอมรับได้ 
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 ในขณะท่ีด้านข้อมูลสุดโต่งแบบหลายตัวแปร (Multivariate outlier) ผู้วิจัยตรวจสอบด้วย 

Mahalanobis Distance (MD) และ Cook’s Distance (CD) โดยเมื่อทดสอบค่า MD ว่ามีค่าสุดโต่ง

อย่างมีนัยส าคัญหรือไม่ด้วยค่าไคสแควร์ พบว่ามีกลุ่มตัวอย่างจ านวน 4 คน ท่ีมีระดับค่าความน่าจะ

เป็นน้อยกว่า .001 อย่างไรก็ตาม เมื่อตรวจสอบด้วยค่า CD พบว่าอยู่ในระดับต่ ากว่า .5 จึงไม่น่ามี

อิทธิพลต่อข้อมูล ท้ังนี้ ได้ลองทดสอบวิเคราะห์ความอ่อนไหว (Sensitivity analysis) ของโมเดลตาม

สมมติฐาน กรณีท่ีตัดข้อมูลของตัวอย่างสองคนท่ีมีค่าสุดโต่งท้ิง (n = 196) กับกรณีท่ีคงข้อมูลของท้ัง

สองคนไว้ (n = 200) พบว่าผลการวิเคราะห์ไม่แตกต่างกัน แสดงให้เห็นว่าผลการวิเคราะห์โมเดลเพื่อ

ทดสอบสมมุติฐานไม่ได้รับผลกระทบหรือไม่อ่อนไหวต่อข้อมูลสุดโต่งจากตัวอย่าง 4 คนนี้ จึงพิจารณา

คงข้อมูลของกลุ่มตัวอย่างท้ังหมดไว้โดยไม่ตัดท้ิง 

 

การทดสอบสมมติฐานการวิจัย 

 การวิเคราะห์ผลเพื่อทดสอบสมมติฐานการวิเคราะห์ในครั้งนี้ มีจุดมุ่งหมายเพื่อศึกษาอิทธิพล

ของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ การรับรู้การควบคุม ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ 

และการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และมีตัวแปรแรงจูงใจ

ทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม อีกท้ังยังทดสอบอิทธิพลของตัวแปรก ากับ คือ การรับรู้การควบคุมต่อ

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ท่ีมีต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ โดยใช้การวิเคราะห์เส้นทาง (path 

analysis) ด้วยโปรแกรม Mplus ผู้วิจัยด าเนินการน าเสนอโมเดลของการวิเคราะห์ดังภาพท่ี 8 

 
 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 8 โมเดลการวิเคราะห์ตามสมมติฐาน 

ความคล้ายคลึง 

เชิงรูปลักษณ์ 

การรับรู้ 

การควบคุม 

การรับรู้ 

ความเหมือนมนุษย์ 

 

ความไว้วางใจ 

การยอมรับ 
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ผลการวิเคราะห์พบว่าโมเดลท่ีท าการวิเคราะห์มีความสอดคล้องกับข้อมูลเชิงประจักษ์ใน

ระดับท่ียอมรับได้ 2(9, N=200) = 9.88, p = .360, CFI = .996, TLI = .993, RMSEA = .022, 

SRMR = .065 แสดงโมเดลการวิเคราะห์เส้นทางดังภาพท่ี 9 และค่าอิทธิพลในตารางท่ี 10  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2(9, N=200) = 9.88, p = .360, CFI = .996, TLI = .993, RMSEA = .022, SRMR = .065 

 
 

  * p < .05, ** p < .01 
  หมายเหตุ โมเดลน้ีได้ควบคุมอิทธิพลจากแรงจูงใจทางสังคมแล้ว 

 
ภาพที่ 9 โมเดลอิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ ์การรับรู้การควบคุม ที่มีอิทธิพลต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ 
และการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ 

 

สมมติฐานข้อที่ 1 ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมมีอิทธิพลต่อการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์  

 1.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุมท่ีมีอิทธิพลต่อการรับรู้

ความเหมือนมนุษย์ ผลการวิจัยพบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (β = .447, p < .01) และการรับรู้การควบคุม (β = .371, p < 

.01) มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01  

 1.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ เมื่อ

ก าหนดให้การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลต่อการ

ความคล้ายคลึง 

เชิงรูปลักษณ์ 

การรับรู้ 

การควบคุม 

การรับรู้ 

ความเหมือนมนุษย ์

ความไว้วางใจ 

การยอมรับ 

.371** -.240** 

.447** 

.461** 

.357** 
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รับรู้ความเหมือนมนุษย์ (β = -.240, p = .006) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (ดูกราฟความสัมพันธ์

ในภาพท่ี 10) 

 สมมติฐานข้อที่ 2 คือ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม มีอิทธิพล

ทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 2.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อ

ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน พบว่า ความคล้ายคลึง

เชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัว

แปรส่งผ่าน (β = .206, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 ในขณะเดียวกัน การรับรู้การควบคุม 

มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน (β 

= .171, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 

 2.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์

โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ (β = -.110, p = .012) ท่ี

ระดับนัยส าคัญทางสถิติ .05  

 สมมติฐานข้อที่ 3 คือ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุมได้ มีอิทธิพล

ทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 3.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อ

การยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน พบว่า ความคล้ายคลึงเชิง

รูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปร

ส่งผ่าน (β = .159, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 ในขณะเดียวกัน การรับรู้การควบคุม  

มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

(β = .132, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01  

 3.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดย

มีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือน
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มนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ (β = -.085, p = .019) ท่ีระดับ

นัยส าคัญทางสถิติ .05 

 จากผลการวิเคราะห์ซึ่งพบว่า การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับอิทธิพลของความ

คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ท่ีมีต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (β = -.240, 

p = .006) ดังนั้น ในส่วนนี้จึงต้องอธิบายลักษณะของปฏิสัมพันธ์ระหว่างการรับรู้การควบคุมกับความ

คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ท่ีมีต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ โดยลักษณะของกราฟปฏิสัมพันธ์ระหว่าง

การรับรู้การควบคุมและความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์อธิบายได้ว่า เมื่อพิจารณาตามเงื่อนไขของการ

รับรู้ด้านคุณสมบัติ (การรับรู้การควบคุม) พบว่า กลุ่มท่ีอ่านข้อความว่าหุ่นยนต์ควบคุมและคาดเดา

ไม่ได้ มีระดับการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ สูงกว่ากลุ่มท่ีอ่านข้อความว่าหุ่นยนต์ควบคุม

หรือคาดเดาได้ในทุกเงื่อนไขของการรับรู้ด้านรูปลักษณ์ ซึ่งพบว่าค่าเฉล่ียของการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ของหุ่นยนต์ของกลุ่มท่ีรับรู้ว่าควบคุมและคาดเดาได้กับกลุ่มท่ีรับรู้ว่าควบคุมและคาดเดาไม่ได้

จะแตกต่างกันมากในกลุ่มท่ีดูภาพหุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า ดังแสดงกราฟปฏิสัมพันธ์ได้ดัง

ภาพท่ี 10 

 

 
 

ภาพที่ 10 กราฟความสัมพันธ์ระหว่างการรับรู้ด้านรูปลักษณ์ การรับรู้ด้านคุณสมบัติ 
กับการรับรูค้วามเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ 
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ตารางที่ 10 ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยส าหรับอิทธิพลทางตรง อิทธิพลทางอ้อม และผลการทดสอบ
นัยส าคัญทางสถิติของสัมประสิทธิ์การถดถอยต่าง ๆ ในโมเดล 

ตัวแปรสาเหตุ ค่าสถิติ 

ตัวแปรผล 

การรับรู้ 

ความเหมอืนมนุษย์ 
ความไวว้างใจ การยอมรับ 

DE IE TE DE IE TE DE IE TE 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

β .447 - .447 - .206 .206 - .159 .159 

SE 0.07 - 0.07 - 0.05 0.05 - 0.03 0.03 

t 6.53** - 6.53** - 4.52** 4.52** - 4.08** 4.08** 

การรับรู้การควบคุม 

β .371 - .371 - .171 .171 - .132 .132 

SE 0.06 - 0.06 - 0.39 0.39 - 0.03 0.03 

t 5.87** - 5.87** - 4.44** 4.44** - 3.91** 3.91** 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

* การรับรู้การควบคุม 

β -.240 - -.240 - -.110 -.110 - -.085 -.085 

SE 0.09 - 0.09 - 0.04 0.04 - 0.04 0.04 

t -2.76** - -2.76** - -2.50* -2.50* - -2.34* -2.34* 

การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ 

β - - - .461 - .461 .357 - .357 

SE - - - 0.06 - 0.06 0.07 - 0.07 

t - - - 7.17** - 7.17** 5.37** - 5.37** 

R2 .501** .212** .127** 

หมายเหตุ ตัวแปรควบคุมแรงจูงใจทางสังคมได้รับการควบคุมอิทธิพลด้วยค่าเฉลี่ย 3.20 

* p < .05, ** p < .01 

 

 ในภาพรวมพบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถอธิบายความ

แปรปรวนของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ ได้อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ีระดับ .01  

(R2 = .501, p < .01) ในขณะเดียวกัน ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถ

อธิบายความแปรปรวนของความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน

ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .05 (R2 = .212, p < .01) อีกท้ัง ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้

การควบคุมสามารถอธิบายความแปรปรวนของการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์

เป็นตัวแปรส่งผ่านท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .127, p = .007) 
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ตารางที่ 11 สรุปผลการทดสอบสมมติฐาน 
ข้อท่ี สมมติฐาน ผลการวิจัย 

1 
ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมมี

อิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ 
สนับสนุน 

2 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมมี

อิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้

ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน 

สนับสนุน 

3 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมมี

อิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน 

สนับสนุน 

 

การทดสอบเพิ่มเติม 

 เนื่องจากการทดสอบค่าสหสัมพันธ์ (r) ในงานวิจัยนี้ พบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

และการรับรู้การควบคุม มีความสัมพันธ์กับตัวแปรตาม คือ ความไว้วางใจหุ่นยนต์ ผู้วิจัยจึงวิเคราะห์

ข้อมูลเพิ่มเติม โดยการเพิ่มเส้นอิทธิพลระหว่างความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม

ไปยัง ความไว้วางใจหุ่นยนต์ ผลการวิเคราะห์ พบว่า โมเดลท่ีท าการวิเคราะห์มีความสอดคล้องกับ

ข้อมูลเชิงประจักษ์ในระดับท่ียอมรับได้ 2(7, N=200) = 9.13, p = .244, CFI = .990, TLI = .978, 

RMSEA = .039, SRMR = .068 แสดงโมเดลการวิเคราะห์เส้นทางดังภาพท่ี 11 และค่าอิทธิพลใน

ตารางท่ี 12 

 ผลการวิเคราะห์อธิบายได้ว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางตรงท่ีไม่ถึงระดับ

นัยส าคัญทางสถิติต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์ (β = .062, p = .334) จึงสรุปได้ว่า ความคล้ายคลึงเชิง

รูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัว

แปรส่งผ่าน (β = .193, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 

 ในท านองเดียวกันพบว่า การรับรู้การควบคุม มีอิทธิพลทางตรงท่ีไม่ถึงระดับนัยส าคัญทาง

สถิติต่อการยอมรับหุ่นยนต์ (β = .006, p = .926) จึงสรุปได้ว่า การรับรู้การควบคุม มีอิทธิพล

ทางอ้ อม ต่อการยอมรับหุ่ นยน ต์  โดยมี การรับ รู้ความ เหมื อนมนุษย์ เป็ น ตัวแปรส่งผ่าน  

(β = .160, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 
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2(7, N=200) = 9.13, p = .244, CFI = .990, TLI = .978, RMSEA = .039, SRMR = .068 

  * p < .05, ** p < .01 
  หมายเหตุ โมเดลน้ีได้ควบคุมอิทธิพลจากแรงจูงใจทางสังคมแล้ว 
 

ภาพที่ 11 โมเดลการทดสอบเพ่ิมเติม 
 

 ในภาพรวมพบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถอธิบายความ

แปรปรวนของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ ได้อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ีระดับ .01 (R2 

= .501, p < .01) ในขณะเดียวกัน ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถ

อธิบายความแปรปรวนของความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน 

ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .215, p < .01) อีกท้ังความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้

การควบคุมสามารถอธิบายความแปรปรวนของการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์

เป็นตัวแปรส่งผ่านท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .127, p = .007) โดยค่า R2 เมื่อวิเคราะห์

เพิ่มเติมให้ผลไม่แตกต่างกันเมื่อเทียบกับโมเดลทดสอบสมมติฐานท่ีได้วิเคราะห์ไปแล้ว  

 

 

 

 

ความคล้ายคลึง 

เชิงรูปลักษณ์ 

การรับรู้ 

การควบคุม 

การรับรู้ 

ความเหมือนมนุษย ์

ความไว้วางใจ 

การยอมรับ 

.371** 
-.240** 

.447** 

.432** 

.357** 

.006 

.062 
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ตารางที่ 12 ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยส าหรับอิทธิพลทางตรง อิทธิพลทางอ้อม และผลการทดสอบ
นัยส าคัญทางสถิติของสัมประสิทธิ์การถดถอยต่าง ๆ ในโมเดล 

ตัวแปรสาเหตุ ค่าสถิติ 

ตัวแปรผล 

การรับรู้ 

ความเหมอืนมนุษย์ 
ความไวว้างใจ การยอมรับ 

DE IE TE DE IE TE DE IE TE 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

β .447 - .447 .062 .193 .255 .006 .159 .165 

SE 0.07 - 0.07 0.06 0.05 - 0.06 0.03 - 

t 6.53** - 6.53** 0.97 4.07** - 0.09 4.08** - 

การรับรู้การควบคุม 

β .371 - .371 - .171 .171 - .132 .132 

SE 0.06 - 0.06 - 0.39 0.39 - 0.03 0.03 

t 5.87** - 5.87** - 4.44** 4.44** - 3.91** 3.91** 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 

* การรับรู้การควบคุม 

β -.240 - -.240 - -.110 -.110 - -.085 -.085 

SE 0.09 - 0.09 - 0.04 0.04 - 0.04 0.04 

t -2.76** - -2.76** - -2.50* -2.50* - -2.34* -2.34* 

การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ 

β - - - .461 - .461 .357 - .357 

SE - - - 0.06 - 0.06 0.07 - 0.07 

t - - - 7.17** - 7.17** 5.37** - 5.37** 

R2 .501** .215** .127** 

หมายเหตุ ตัวแปรควบคุมแรงจูงใจทางสังคมได้รับการควบคุมอิทธิพลด้วยค่าเฉลี่ย 3.20 

ในโปรแกรม Mplus ไม่ได้ทดสอบระดับนัยส าคัญของอิทธิพลรวมให้ในกรณีของการวิเคราะห์การส่งผ่าน 

* p < .05, ** p < .01 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทที่ 4 

อภิปรายผลการวิจัย 

 

สมมติฐานข้อที่ 1 ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ 

 ผลการวิจัยเป็นไปตามสมมติฐานข้อท่ี 1 โดยพบว่า หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และ

มนุษย์ไม่สามารถควบคุมหรือคาดเดาพฤติกรรมของมันได้ จะท าให้บุคคลรู้สึกว่าหุ่นยนต์มีความ

เหมือนมนุษย์มากขึ้น เนื่องจากการตีความทางด้านรูปร่างของมนุษย์ หรือ ส่ิงของท่ีมีลักษณะทาง

กายภาพท่ีบ่งบอกถึงองค์ประกอบมนุษย์ (Gong, 2008) อาทิเช่น ใบหน้า ร่างกาย บุคลิกภาพ หรือ 

ลักษณะท่าทาง (Guido & Peluso, 2015) สอดคล้องกับทฤษฎีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (S-E-E-K 

Theory) ของ Epley, Waytz, และ Cacioppo (2007) ท่ีอธิบายว่า ความเหมือนมนุษย์สามารถ

พิจารณาได้จากองค์ประกอบของมนุษย์จากหมวดหมู่ต่าง ๆ ในชีวิตประจ าวัน ท้ังทางด้านพื้นฐานนิสัย 

(Dispositional) และด้านสถานการณ์ (Situational) โดยมี 3 องค์ประกอบส าหรับช้ีวัดการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีบุคคลมีต่อส่ิงอื่นท่ีไม่ใช่มนุษย์ ได้แก่ ความรู้เกี่ยวกับตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น (Elicited 

agent knowledge) คือ การรับรู้ความคล้ายคลึง (perceived similarity) ซึ่งบุคคลจะให้เหตุผลกับ

บางส่ิงได้ดีขึ้นถ้าหากส่ิงเหล่านั้นมีรูปร่างหรือลักษณะคล้ายตัวเอง เมื่อบางส่ิงปรากฏรูปร่างท่ีไม่

เหมือนมนุษย์ บุคคลก็จะเริ่มดึงข้อมูลมาจากความคิดตัวเองแทน เช่น การเหมารวมกลุ่ม 

(Stereotype) โดยงานวิจัยก่อนหน้านี้พบว่า มนุษย์มีการสังเกตส่ิงไม่มีชีวิตอื่นท่ีมีลักษณะคล้ายกับ

มนุษย์ หากส่ิงนั้นมีความคล้ายกับตัวเองมากเท่าไหร่ ยิ่งท าให้ได้ข้อมูลท่ีใช้เพื่อการท าให้เหมือนมนุษย์

มากขึ้นเท่านั้น (Poulin-Dubios, et al., 1996) 

 นอกจากนี้ ความต้องการท่ีจะเข้าใจ คาดเดา และความคุมส่ิง ๆ หนึ่ง สะท้อนให้เห็นถึง

แรงจูงใจใฝ่สามารถ (Effectance motivation) ตามทฤษฎกีารรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ซึ่งการท าให้

เหมือนมนุษย์นี้จึงเป็นกระบวนการเข้าถึงและตัดสินบางส่ิงบางอย่างท่ีมีพฤติกรรมไม่แนน่อน โดย

งานวิจัยนี้แสดงให้เห็นว่า บุคคลท่ีรับรู้ว่าไม่สามารถควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ได้ จะ

ยิ่งรู้สึกว่าหุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างคล้ายมนุษย์มีความเหมือนมนุษย์มากขึ้น อาจเป็นเพราะความต้องการท่ีจะ

เรียนรู้และความคุมส่ิงหนึ่ง เป็นแรงผลักดันให้บุคคลหาค าอธิบายให้กับพฤติกรรมนั้น ๆ อัน
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เปรียบเสมือนยารักษาความไม่เข้าใจในส่ิงท่ีไม่แน่นอน คล้ายกับความคิดเข้าข้างตัวเองท่ีใช้เพื่ออ้างอิง

ในส่ิงอื่น (Dawes & Muford, 1996) ดังนั้น การท าให้เหมือนมนุษย์จะมีผลมากขึ้นเมื่อใส่ความไม่

แน่นอนให้กับส่ิงท่ีไม่ใช่มนุษย์ ไม่ว่าจะเป็นพฤติกรรมหรือลักษณะบางอย่างท่ีมนุษย์ไม่อาจคาดเดา

หรือควบคุมได้ โดยแรงกระตุ้นจะส่งผลต่อการเข้าใจและการคาดเดาพฤติกรรมของบางส่ิง ยิ่งแรง

กระตุ้นมากการท าให้เหมือนมนุษย์ก็จะยิ่งมากขึ้น (Epley, et al., 2007)  

 ในขณะท่ีแรงจูงใจทางสังคม ซึ่งเป็นตัวแปรควบคุมในงานวิจัยนี้ และเป็นตัวแปรท่ีเกี่ยวข้อง

กับปัจจัยส่วนบุคคล พบว่ามีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ แต่เป็นไปในทิศทางตรงข้ามกับ

แนวคิดหลักของ Epley และคณะ (2007) ท่ีกล่าวว่า แรงจูงใจทางสังคมสามารถเพิ่มความคิดท่ีจะท า

ให้บางส่ิงเหมือนมนุษย์ได้มากขึ้น โดยเฉพาะบุคคลท่ีเหงา รู้สึกโดดเด่ียว หรือขาดสังคม ท้ังนี้ เป็นไป

ได้ว่าอาจมีอิทธิพลของปัจจัยแทรกซ้อนร่วมด้วย ซึ่งในงานวิจัยนี้ กลุ่มตัวอย่างเป็นกลุ่มมิเลนเนียม 

หรือ เจนเนอเรชั่น Y ท่ีในชีวิตประจ าวันมักเกี่ยวข้องกับเรื่องของเทคโนโลยี คอมพิวเตอร์ และการใช้

อินเตอร์เน็ต (Schroer, 2008) โดยงานวิจัยของ Pearson, Carmon, Tobola, และ Fowler (2010) 

พบว่า นักศึกษาท่ีรับรู้ว่าตัวเองเหงาและโดดเด่ียว และมีความรู้สึกต้องการเป็นส่วนหนึ่งของสังคม 

มักจะใช้การเช่ือมต่อทางสังคมกับบุคคลแปลกหน้าอื่น ๆ ผ่านทางอุปกรณ์เทคโนโลยี เช่น 

คอมพิวเตอร์ หรือโทรศัพท์มือถือ ในการพูดคุยสนทนา และการเล่มเกม ดังนั้น บุคคลเหล่านี้จึงมี

แนวโน้มท่ีจะใช้ช่องทางอินเตอร์เน็ตในการแสวงหาความสัมพันธ์กับผู้อื่น เช่นเดียวกับใช้เพื่อพัฒนาอัต

ลักษณ์ของตัวเอง และเพื่อท่ีจะได้รู้สึกว่ามีผู้คนอยู่รอบ ๆ ตัวพวกเขามากขึ้น (Pearson, Carmon, 

Tobola, & Fowler, 2010) จึงอาจเป็นไปได้ว่า บุคคลท่ีมีความว้าเหว่สูง อาจไม่ได้รู้สึกหรือรับรู้ว่าส่ิง

ท่ีไม่มีชีวิตรอบตัวนั้นมีความเหมือนมนุษย์เพื่อเติมเต็มความรู้สึกโดดเด่ียวของตัวเอง แต่บุคคลอาจรับรู้

ว่าเทคโนโลยีเหล่านี้เป็นเสมือนช่องทางเช่ือมต่อไปสู่การมีปฏิสัมพันธ์ทางสังคมในการเติมเต็ม

ความรู้สึกหรือความพึงพอใจของตัวเอง ซึ่งงานวิจยัในอนาคตอาจจะต้องศึกษาเรื่องแรงจูงใจทางสังคม

ให้ชัดเจนในหลายช่วงอายุ 

จึงสรุปได้ว่า 3 ปัจจัยทางจิตวิทยา ได้แก่ 1) ความรู้ของตัวแทนท่ีถูกกระตุ้น ในท่ีนี้คือ ความ

คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์, 2) แรงจูงใจใฝ่สามารถ คือ การรับรู้การควบคุมและคาดเดา, และ 3)

แรงจูงใจทางสังคม คือ ความว้าเหว่ มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ ยิ่งไปกว่านั้น 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมและคาดเดา ยังมีปฏิสัมพันธ์ในการส่งอิทธิพลต่อ

การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ด้วย อย่างไรก็ตาม ในเชิงปฏิบัติ Duffy (2003) เสนอว่าการ
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ออกแบบหุ่นยนต์เพื่อให้เกิดความคล้ายมนุษย์ ควรหลีกเล่ียง “หุบเหวประหลาด” ตามแนวคิดของ 

Mori (1970) เพราะการเพิ่มองค์ประกอบของมนษุย์มากขึ้นจะท าให้บุคคลรับรู้ถึงความเหมือนในด้าน

รูปลักษณ์และการปฏิสัมพันธ์ แต่ในอีกแง่มุมหนึ่ง การผสมสองส่ิงนี้เข้าด้วยกันอาจก่อให้เกิดผลตรง

ข้าม ดังนั้น การคงรูปลักษณ์ของหุ่นยนต์แบบด้ังเดิมไว้อาจให้ผลดีกว่า ซึ่งในงานวิจัยนี้ ผู้วิจัยได้

ออกแบบภาพของหุ่นยนต์ให้มีความใกล้เคียงกับลักษณะของมนุษย์ แต่ยังคงลักษณะบางอย่างของ

หุ่นยนต์เอาไว้ จึงท าให้งานวิจัยนี้เป็นไปตามสมมติฐานและตรงตามทฤษฎีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์  

 

สมมติฐานข้อที่ 2 ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความ

ไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 ผลการวิจัยเป็นไปตามสมมติฐานข้อท่ี 2 อธิบายได้ว่า หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง 

และมนุษย์ไม่สามารถควบคุมหรือคาดเดาพฤติกรรมของมันได้ จะท าให้บุคคลรู้สึกว่าหุ่นยนต์มีความ

เหมือนมนุษย์มากขึ้น โดยความเหมือนมนุษย์ส่งผลต่อความไว้วางใจของบุคคล ท่ีสะท้อนถึงความ

เช่ือถือในความสามารถของส่ิง ๆ นั้น (Rotter, 1967) โดย Erikson (1968) อธิบายว่า ความไว้วางใจ 

คือการเช่ือมั่นต่อบุคคลหนึ่งท่ีจะสามารถท าตามส่ิงท่ีคาดหวังไว้ได้ ซึ่งการพฒันาความไว้วางใจเป็น

ขั้นตอนแรกของการพฒันาเชิงจิตวิทยา หากพัฒนาได้ส าเร็จจะสามารถน าไปสู่ความรู้สึกปลอดภัยและ

การไว้วางใจ แต่หากล้มเหลวอาจน าไปสู่การรู้สึกไม่ปลอดภัยและการไม่ไว้วางใจต่อผู้อื่น ซึ่งความไม่

ไว้วางใจเกิดจากความเส่ียง โดยท่ีความไว้วางใจจะมีความเกี่ยวข้องเช่ือมโยงกับความปลอดภัย ซึ่ง

บุคคลท่ีไว้วางใจคนอื่นต้ังแต่แรกจะไม่รู้สึกว่าต้องการความปลอดภัยมากเท่ากับคนท่ีไม่ไว้วางใจผู้อื่น 

(Erikson, 1968) ดังนั้น ความไว้วางใจอาจรวมไปถึงการพึ่งพาข้อมูลท่ีรับจากบุคคลอื่นเกี่ยวกับความ

ไม่แน่นอนของสภาพแวดล้อม และผลลัพธ์ในสถานการณ์ท่ีมีความเส่ียง (Bierhoff & Vornefeld, 

2004)  

 นอกจากนี้ ความไว้วางใจยังสามารถถูกสร้างหรือส่งผลได้จากหลาย ๆ ปัจจัย ไม่ว่าจะเป็น

จากตัวของหุ่นยนต์เอง สภาพแวดล้อม หรือธรรมชาติ และลักษณะของมนุษย์ (Park, Jenkins, & 

Jiang, 2008) โดยปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการพัฒนาความไว้วางใจของมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ (Hancock, et 

al., 2011; Schaefer, et al., 2014) มีหลายปัจจัยร่วมกัน ได้แก่ 1) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับมนุษย์ เช่น 

ข้อมูลพื้นฐานส่วนบุคคล บุคลิกภาพ เจตคติ, 2) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับสภาพแวดล้อม เช่น รูปแบบของ

งาน, และ 3) ปัจจัยท่ีเกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์ แบ่งเป็น ด้านประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ เช่น พฤติกรรม 
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ความคาดเดาได้ หรือระดับความอัตโนมัติหุ่นยนต์ และด้านองค์ประกอบของหุ่นยนต์ เช่น บุคลิกของ

หุ่นยนต์ รูปแบบของหุ่นยนต์ และความคล้ายคลึงมนุษย์ โดยงานวิจัยใกล้เคียงของ Change และ

คณะ (2010) พบว่าผู้เข้าร่วมการทดลองมีแนวโน้มท่ีจะลงทุนเงินมากขึ้นในหุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างลักษณะ

น่าไว้วางใจมากกว่าหุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างไมน่่าไว้วางใจ รวมถึงงานวิจัยของ Van de Brule และคณะ 

(2014) ท่ีพบว่า การเคล่ือนไหวท่ีคล่องแคล่วของหุ่นยนต์ (พฤติกรรมของหุ่นยนต์) มีผลต่อความ

ไว้วางใจของบุคคลเมื่อหุ่นยนต์นั้นมีประสิทธิภาพการท างานสูง แต่ความไว้วางใจจะลดลงเมื่อ

ประสิทธิภาพไม่ดีพอ 

 ดังนั้น จะเห็นได้ว่า รูปร่างหรือพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีเลียนแบบลักษณะของมนุษย์ จะท า

ให้บุคคลรู้สึกว่ามีความคล้ายมนุษย์หรือตัวเอง น าไปสู่การพัฒนาความรู้สึกไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ ในทาง

ตรงข้าม ความรู้สึกไม่ไว้วางใจอาจน าไปสู่ผลลัพธ์เชิงลบท่ีมนุษย์มีต่อหุ่นยนต์ เช่น การไม่สามารถ

ปฏิบัติงานร่วมกันกับหุ่นยนต์ได้ (Park, et al., 2008)  

 

สมมติฐานข้อที่ 3 ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการ

ยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 ผลการวิจัยเป็นไปตามสมมติฐานข้อท่ี 3 อธิบายได้ว่า หุ่นยนต์ท่ีมีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง 

และมนุษย์ไม่สามารถควบคุมหรือคาดเดาพฤติกรรมของมันได้ จะท าให้บุคคลรู้สึกว่าหุ่นยนต์มีความ

เหมือนมนุษย์มากขึ้น โดยความเหมือนมนุษย์ส่งผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ของบุคคล ซึ่งการยอมรับ

หุ่นยนต์ของบุคคลในงานวิจัยนี้ พิจารณาจากการตอบสนองทางจิตใจของบุคคลต่อหุ่นยนต์ท่ีเหมือน

มนุษย์และไม่เหมือนมนุษย์ ซึง่ตามทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล (Theory of Reasoned Action, 

TRA) ของ Ajzen และ Fishbein (1988) อธิบายถึงความสัมพันธ์ระหว่างความเช่ือ เจตคติ บรรทัด

ฐาน เจตนา และพฤติกรรม ท่ีใช้เพื่ออธิบายเจตนาของบุคคลท่ีจะแสดงพฤติกรรม (เช่น การยอมรับ

หรือปฏิเสธเทคโนโลยี) โดยเจตนานั้นได้รับอิทธิพลมาจากเจตคติ สอดคล้องกับแนวคิด TAM ท่ี

อธิบายว่า การยอมรับท่ีจะใช้งานเทคโนโลยีของผู้ใช้งาน จะแสดงออกให้เห็นผ่านทางความรู้สึกเต็มใจ

หรือไม่เต็มใจท่ีจะมีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์ เนื่องจากความต่ืนตัวของอารมณ์เชิงลบ หรือความวิตก

กังวล (Nomura, et al., 2006a) ซึ่งคาดเดาได้จากแรงจูงใจท่ีได้รับอิทธิพลจากส่ิงเร้าภายนอก เช่น 

คุณสมบัติและความสามารถของเทคโนโลยีนั้น นอกจากนี้ Fink (2012) อธิบายว่า หุน่ยนต์ท่ีถูก

ออกแบบให้มีลักษณะเหมือนมนุษย์ สามารถกระตุ้นการตอบสนองทางสังคมของบุคคลและความรู้สึก
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ยอมรับหุ่นยนต์มากขึ้น โดยบุคคลมีแนวโน้มท่ีจะตอบโต้ต่อส่ิงท่ีมีความคล้ายกับตัวเองในเชิงลักษณะ

นิสัย อีกท้ัง หุ่นยนต์ส่วนบุคคลหรือหุ่นยนต์ทางสังคมท่ีผู้วิจัยใช้จัดกระท าในงานวิจัยนี้ แตกต่างจาก

หุ่นยนต์แบบด้ังเดิม (เช่น หุ่นยนต์ทางอุตสาหกรรม หรือทางการทหาร) เพราะหุ่นยนต์เหล่านี้อาจท า

ให้ผู้ใช้งานรู้สึกว่าสามารถให้ความร่วมมือ ปรับตัว หรือความเป็นส่วนตัวได้มากกว่า (Gessl, Schlögl, 

& Mevenkamp, 2019) แต่ในอีกแง่มุมหนึ่ง หุ่นยนต์ท่ีมีรูปร่างลักษณะเหมือนมนุษย์มากเกินไป เช่น 

หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ (Humannoid) ท่ีแทบจะเหมือนมนุษย์โดยสมบูรณ์แต่ยังมีส่ิงท่ีดูไม่เป็น

ธรรมชาติ อาจส่งผลต่อความกลัวและการปฏิเสธท่ีจะมีปฏิสัมพันธ์ของผู้ใช้งานตามทฤษฎีหุบเหว

ประหลาดของ Mori (1970) ได้เช่นกัน 

 จากสมมติฐานข้อท่ี 2 และสมมติฐานข้อท่ี 3 อาจสรุปได้ว่า ลักษณะภายนอกและการ

ตอบสนองของหุ่นยนต์ท่ีเป็นเชิงกายภาพท่ีบุคคลรับรู้ อาจไม่ได้มีผลต่อความเช่ือใจหรือการยอมรับ

หุ่นยนต์โดยตรง แต่ผ่านการรับรู้ว่าลักษณะภายนอกและพฤติกรรมโต้ตอบของหุ่นยนต์นั้นมีบางส่วนท่ี

เหมือนกับมนุษย์ บุคคลจึงเกิดการพัฒนาความรู้สึกไว้วางใจและยอมรับในส่ิงท่ีคล้ายกับมนุษย์ด้วยกัน

มากขึ้น  

 

ข้อเสนอแนะท่ีได้จากงานวิจัย 

 จากผลการวิจัยนี้ แสดงให้เห็นว่า รูปลักษณ์และพฤติกรรมของหุ่นยนต์เป็นส่ิงส าคัญท่ีมีผลต่อ

ความรู้สึกและเจตคติของบุคคล ผ่านทางการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ ดังนั้น การออกแบบ

หุ่นยนต์จึงควรค านึงถึงเรื่องรูปร่างลักษณะและคุณสมบัติของหุ่นยนต์ รวมถึงบริบทการใช้งานในแต่

ละประเภท เนื่องจากในงานวิจัยนี้ ศึกษาเกี่ยวกับหุ่นยนต์ท าความสะอาดบ้าน ซึ่งเป็นหุ่นยนต์ท่ีใช้ใน

ครัวเรือน และมีความใกล้ชิดมนุษย์ อาจท าให้ผู้ใช้งานหุ่นยนต์รู้สึกไว้วางใจและยอมรับหุ่นยนต์ท่ีคล้าย

กับตัวเองในการอยู่อาศัยร่วมกันมากกว่าหุ่นยนต์ท่ีมีลักษณะแตกต่างจากมนุษย์  

 อย่างไรก็ตาม ในเชิงปฏิบัติ การพัฒนาหุ่นยนต์ให้เหมือนมนุษย์อย่างแท้จริงอาจไม่ง่ายนัก แม้

ผู้พัฒนาพยายามท่ีจะสร้างหุ่นยนต์ให้เหมือนมนุษย์มากท่ีสุดแต่ก็ยังไม่เหมือนมนุษย์จริง ๆ จนท าให้

ผู้ใช้งานรู้สึกว่าส่ิงไม่มีชีวิตนั้นเป็นเหมือนศพเคล่ือนท่ีได้มากกว่าเป็นส่ิงมีชีวิต อาจน าไปสู่ผลลัพธ์เชิง

ลบตามทฤษฎีหุบเหวประหลาดของ Mori (1970) ท่ีกล่าวว่า เมื่อส่ิงใดส่ิงหนึ่งมีความคล้ายคลึงมนุษย์

มากเกินไป แต่ก็ยังไม่เหมือนมนุษย์จริง ๆ อาจท าให้บุคคลเกิดความรู้สึกกลัวส่ิงนั้นอย่างไม่มีเหตุผล 

 ดังนั้น ประเด็นเรื่องรูปลักษณ์และพฤติกรรมของหุ่นยนต์ท่ีมีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือน
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มนุษย์ ส่งผลท าให้ผู้ใช้งานเกิดความรู้สึกเช่ือใจและยอมรับหุ่นยนต์ อาจเป็นแนวทางทางการ 

ศึกษาให้แก่นักวิจัยและนักพัฒนาเทคโนโลยีท่ีต้องการน าแนวคิดทางจิตวิทยามาประยุกต์ร่วมกันเพือ่

สร้างสรรค์หุ่นยนต์ท่ีมีความเหมาะสมกับการใช้งานในครัวเรือน หรือนักวิชาการท่ีต้องการต่อยอด

ความรู้เชิงจิตวิทยากับเทคโนโลยีในการศึกษากับบริบทอื่น ๆ เพื่อให้เกิดประโยชน์สูงสุดต่อผู้ใช้งาน 

และเพื่อไม่ให้เกิดช่องว่างทางความรู้สึกระหว่างผู้ใช้งานกับหุ่นยนต์ ท าให้หุ่นยนต์กับมนุษย์สามารถอยู่

ร่วมกันได้ในอนาคต  
(Adams, Bruyn, Houde, & Angelopoulos, 2003; Ajzen, 1991; Ajzen & Fishbein, 1988; Arnold & Wilson, 2017; Asquith, 1996; Axelrod & Hamilton, 1981; Bartneck, Nomura, Kanda, Suzuki, & Kato, 2005; Bartneck , Suzuki, Kanda, & Nomura, 2007; Berger & Doug las, 1981;  Bering  & Bjorklund, 2004; Bierhoff & Vornefeld, 2004; Boyer, 1996; Burger, 1992; Cacioppo, Petty, Feinstein, & Jarvis, 1996; Chandler, 1997; G. A. Chang  & Sims, 2005; L. J. Chang , Doll, van’t Wout, Frank , & Sanfey, 2010; Charalambous, Fletcher, & Webb, 2016; Choi & Kim, 2009; Colquitt, Scott, & LePine, 2007; Davis, 1989; Dawes & Mulford, 1996; De Ruyter, Saini, Markopoulos, & Van Breemen, 2005; Dillon & Morris, 1996; C. DiSalvo, Gemperle, & Forlizzi, 2005; C. F. DiSalvo, Gemperle, Forlizz i, & Kiesler, 2002 ; Duffy, 2003; Epley, Morewedge, & Keysar, 2004; Epley, Waytz, & Cacioppo, 2007; Erik son, 1968; Evans & Revelle, 2008; Eyssel , Hegel, Horstmann, & Wagner, 2010; Feil-Seifer & Mataric ' , 2008; Fink , 2012; Fishbein & Ajzen, 2011; Fong , Nourbakhsh, & Dautenhahn, 2003; Fussell, Kiesler, Setlock ,  & Yew, 2008; Gardner, Pickett, Jefferis, & Knowles, 2005; Gessl, Schlög l, & Mevenkamp, 2019; Goetz , Kiesler, & Powe rs, 2003; Gong , 2008; Gray, Gray, & Wegner, 2007; Guido & Peluso, 2015; Hair, Black, Babin, & Anderson, 2010; Hancock  et al.,  2011; Harris & Fiske, 2018; Hays & DiMatteo, 1987; Heal, 1986; Hegel, Krach, 

Kircher, Wrede, & Sagerer, 2008; Hofstede, 2001; Jian, Bisantz , & Drury, 2000; Johnson & Mullins, 1987; Kanda, Miyashita, Osada, Haikawa, & Ishiguro, 2008; Kian, Yusoff, & Rajah,  2013; Kiesler, Powers, Fussell, & Torrey, 2008; Kline, 2015; Larzelere & Huston, 1980; Lee & See, 2004; Lew is & Weigert, 1985 ; Mayer, Davis, & Schoorman, 1995; Mori, 1970, 1981; Mueller, Haupt, & Grove, 1988; Nagel, 1974; Nomura, Kanda, & Suzuk i, 2006; Nomura, Kanda, Suzuk i, & Kato, 2008; Nomura, Suzuk i, Kanda, & Kato, 2006a, 2006b; Parasuraman, Sheridan, & Wickens, 2008; Park ,  Jenk ins, & Jiang , 2008; Pearson, Carmon, Tobola, & Fowler, 2010; Persson, Laaksolahti, & Lönnqvist, 2000; Piçarra & Giger, 2018; P ruitt & Kimmel, 1977; Rotter, 1967, 1980; Russell, Peplau, & Cutrona, 1980; Sanders, Oleson, Billing s, Chen, & Hancock , 2011;  Schaefer et al., 2014; Schroer, 2008; Siegel, 1990; Tung , 2016; Venkatesh & Davis, 2000; Venkatesh, Morris, Davis, & Davis, 2003; Waytz , Heafner, & Epley, 2014; Waytz et al., 2010; Webster, Krug lansk i, & Pattison, 1997; Wu & Yao, 2008; Zhang , Zhu, Lee, & Kaber,  2008; Złotowsk i et al., 2016) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทที่ 5 

สรุปผลการวิจัย 

 

วัตถุประสงค์ของการวิจัย 

1. เพื่อศึกษาอิทธิพลระหว่างความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ท่ีมีผล

ต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์  

2. เพื่อศึกษาอิทธิพลร่วมระหว่างความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้ท่ีมี

ต่อความไว้วางใจและการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และมี

แรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม 

 

สมมติฐานการวิจัย 

1. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ 

2. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความ

ไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน 

3. ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมได้มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 12 โมเดลการวิจัย 

ความคล้ายคลึง 

เชิงรูปลักษณ์ 

การรับรู้ 

การควบคุม 

การรับรู้ 

ความเหมือนมนุษย์ 

 

ความไว้วางใจ 

การยอมรับ 
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วิธีด าเนินการวิจัย 

 กลุ่มตัวอย่าง 

 กลุ่มตัวอย่าง คือ นิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัยท่ีมีอายุระหว่าง 18 ถึง 25 ปี จ านวน 200 

คน ใช้การสุ่มอย่างเป็นระบบร่วมกับการสุ่มอย่างงา่ยเข้าเงื่อนไข 4 เงื่อนไข เงื่อนไขละ 50 คน 

 เคร่ืองมือที่ใช้ในการวิจัย 

 1. ข้อมูลส่วนบุคคล ได้แก่ เพศ อายุ และความสนใจในเรื่องเทคโนโลยี 
 2. รูปภาพหุ่นยนต์และข้อความด้านคุณสมบัติของหุ่นยนต์ ผู้วิจัยน ารูปภาพและข้อความ

บรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ท่ีได้ท าการทดสอบและคัดเลือกแล้ว มาแบ่งเป็น 4 เงื่อนไข ได้แก่  

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์สูง และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมไม่ได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมได้ 

- เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ท่ีคล้ายคลึงมนุษย์ต่ า และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของ

หุ่นยนต์ท่ีคาดเดาและควบคุมไม่ได้ 

 3. แบบวัดตรวจสอบการจัดกระท า แบ่งออกเป็น 2 ด้าน ได้แก่ การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ และ

การรับรู้ด้านคุณสมบัติ ใช้เพื่อตรวจสอบว่าผู้ร่วมการวิจัยเข้าใจถูกต้องตรงตามเงื่อนไขท่ีได้รับหรือไม่ 

 4. มาตรวัดความว้าเหว่ ผู้วิจัยใช้มาตรวัดความว้าเหว่ โดยอ้างอิงจากแนวคิดของ Epley และ

คณะ (2007) แปลเป็นฉบับภาษาไทยจากมาตรวัด The ULS-8 Loneliness Scale ของ Hays และ 

DiMatteo (1987) เป็นมาตรวัดฉบับย่อท่ีพัฒนามาจากมาตรวัดต้นฉบับของ Russell, Peplau, & 

Cutrona (1980) ใช้การประมาณค่า 5 ช่วง ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่าง

ยิ่ง จ านวน 8 ข้อ การทดสอบค่าสัมประสิทธิ์แอลฟ่าในงานวิจัยนี้ได้เท่ากับ .82 ตัวอย่างข้อค าถาม 

เช่น “ฉันไม่มีใครให้หันไปพึ่งพา” “ฉันรู้สึกถูกทอดท้ิง” เป็นต้น 

 5. มาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ผู้วิจัยใช้มาตรวัด The Individual Differences in 

Anthropomorphism Questionnaire ของ Waytz, Cacioppo, และ Epley (2010) โดยได้น ามา

แปลและปรับข้อความให้เข้ากับบริบทของงานวิจัยนี้ ใช้การประมาณค่า 5 ช่วง ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็น
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ด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง จ านวน 5 ข้อ การทดสอบค่าสัมประสิทธิ์แอลฟ่าในงานวิจัยนี้

ได้เท่ากับ .91 ตัวอย่างข้อค าถาม เช่น “หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอารมณ์ความรู้สึก” “หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีความคิด

เป็นของตัวเอง” เป็นต้น 

 6. มาตรวัดความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ ผู้วิจัยใช้มาตรวัด (Trust in Automated Systems 

Scale, TIAS) ของ Jian, Bisantz, และ Drury (2000) แปลเป็นฉบับภาษาไทยแล้วน าไปทดสอบเพื่อ

คัดเลือกข้อท่ีเกี่ยวข้องกับบริบทของงานวิจัยนี้ ได้จ านวน 9 ข้อ จากเดิม 11 ข้อ ใช้การประมาณค่า 5 

ช่วง ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง ค่าสัมประสิทธิ์แอลฟ่าเท่ากับ .94 

ตัวอย่างข้อค าถาม เช่น “หุ่นยนต์ตัวนี้มีความน่าเช่ือถือ” “ฉันรู้สึกระแวงในหุน่ยนต์ตัวนี้” เป็นต้น 

 7. มาตรวัดการยอมรับต่อหุ่นยนต์ ผู้วิจัยใช้มาตรวัด (Negative Attitude towards Robots 

Scale, NARS) ของ Nomura, Suzuki, Kanda, และ Kato (2006) โดยพิจารณาเลือกเฉพาะ

องค์ประกอบท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัยนี้ ได้แก่ ด้านสถานการณ์และการปฏิสัมพันธ์ และด้านอิทธิพล

ทางสังคม แปลเป็นฉบับภาษาไทยแล้วน าไปทดสอบเพื่อคัดเลือกข้อท่ีเกี่ยวข้องกับบริบทของงานวิจัย

นี้ ได้จ านวน 8 ข้อ จากเดิม 12 ข้อ ใช้การประมาณค่า 5 ช่วง ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 

คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง ค่าสัมประสิทธิ์แอลฟ่าเท่ากับ .91 ตัวอย่างข้อค าถาม เช่น “ส่ิงเลวร้ายอาจ

เกิดขึ้นได้ถ้าหุ่นยนต์ตัวนี้พัฒนากลายเป็นส่ิงมีชีวิต” “ฉันรู้สึกว่าสังคมในอนาคตอาจถูกครอบง าโดย

หุ่นยนต์เหล่านี้” เป็นต้น 

 มาตรวัดท้ังหมดท่ีกล่าวไปข้างต้น ได้รับอนุญาตจากเจ้าของมาตรวัดเพื่อใช้ในงานวิจัยนี้แล้ว 

 การเก็บรวบรวมข้อมูล 

1. ผู้วิจัยน าแบบสอบถามท่ีได้พัฒนาขึ้นรวมเป็นแบบสอบถามฉบับเดียวกัน แล้วจึงขอความ

ร่วมมือจากผู้ร่วมวิจัยท่ีเป็นนิสิตในจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย โดยเก็บข้อมูลผ่านท้ังทางออนไลน์และ

ออฟไลน์ โดยเลือกกลุ่มตัวอย่างท่ีสมัครใจ มีวิธีการเข้าถึงกลุ่มตัวอย่างทางออนไลน์ด้วยการเผยแพร่

แบบสอบถามท่ีสร้างไว้ในเว็บไซต์ ช่ือ Survey Monkey ผ่านทางกลุ่มโซเชียลมีเดีย เช่น กลุ่ม 

Facebook ของนิสิตจุฬา ฯ และ กลุ่มสมาชิกใน Line ท่ีผู้วิจัยมีเครือข่าย โดยหน้าแรกของ

แบบสอบถามแบบออนไลน์จะช้ีแจงรายละเอียดการวิจัย อีเมล์ หรือโทรศัพท์ของผู้วิจัย (ในกรณีท่ีมี

ข้อสงสัย) ให้กลุ่มตัวอย่างทราบ ก่อนจะกดปุ่มยินยอมเข้าร่วมวิจัยเพื่อตอบแบบสอบถามในหน้าต่อไป 

ส่วนการเข้าถึงกลุ่มเป้าหมายทางออฟไลน์ จะใช้แบบสอบถามท่ีเป็นกระดาษ โดยเก็บข้อมูลในท่ีท่ีไม่มี
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คนพลุกพล่านเกินไป เพื่อให้มีสมาธิในการตอบแบบสอบถาม และหากมีข้อสงสัยใด ๆ สามารถ

สอบถามผู้วิจัยได้ทันที 

 2. สุ่มผู้ร่วมการวิจัยเข้าเงื่อนไข 4 เงื่อนไข เงื่อนไขละ 50 คน ดังตารางท่ี 2 แบ่งเป็น 2 กรณี 

ได้แก่ กลุ่มตัวอย่างทางออนไลน์จะใช้การสุ่มตามฟังก์ช่ันจากเว็บไซต์ Survey Monkey ส่วนกลุ่ม

ตัวอย่างทางออฟไลน์จะใช้การสุ่มอย่างเป็นระบบ โดยแจกกระดาษแบบสอบถามให้ โดยคนท่ีหนึ่งจะ

แจกเงื่อนไขท่ี 1 ให้ เมื่อเจอคนท่ีสองจะแจกเงื่อนไขท่ี 2 ให้ เรียงล าดับไปเรื่อย ๆ กลุ่มตัวอย่างจะได้ดู

รูปภาพหุ่นยนต์และอ่านข้อความคุณสมบัติของหุ่นยนต์คนละ 1 รูปแบบ ซึ่งมีค าช้ีแจงให้ผู้อ่าน

จินตนาการว่าได้รับหุ่นยนต์ตัวนี้มาใช้งานในบ้าน แล้วจึงให้ตัดสินใจเข้าร่วมการวิจัยและตอบถาม

ค าถามช้ีวัด หากผู้เข้าร่วมวิจัยรู้สึกอึดอัดหรือไม่ต้องการท่ีจะท าต่อ ผู้วิจัยจะให้ยุติการท า

แบบสอบถาม โดยไม่มีผลกระทบใด ๆ ต่อผู้เข้าร่วมวิจัยท้ังส้ิน 

 3. ตรวจสอบการจัดกระท า โดยให้ผู้เข้าร่วมการวิจัยตอบค าถามช้ีวัด 2 ด้าน ได้แก่ การรับรู้

ด้านรูปลักษณ์ 1 ข้อ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติ 1 ข้อ    

 4. จากนั้น ผู้เข้าร่วมวิจัยจะได้ตอบแบบสอบถามต่อไป ได้แก่ มาตรวัดการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ต่อหุ่นยนต์ แรงจูงใจทางสังคม ความไว้วางใจหุ่นยนต์ และการยอมรับหุ่นยนต์ มีท้ังหมด 30 

ข้อ ใช้เวลาประมาณ 15-20 นาที   

 5. น าข้อมูลมาวิเคราะห์สถิติพรรณนาเบ้ืองต้น ด้วยโปรแกรม SPSS โดยมีตัวแปรต้น ได้แก่ 

ความคล้ายคลึงมนุษย์ (สูง, ต่ า) x การควบคุม/คาดเดา (ได้, ไม่ได้) และตัวแปรตาม ได้แก่ คะแนน

จากมาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ และการยอมรับต่อ

หุ่นยนต์ โดยมีตัวแปรควบคุม คือ คะแนนจากมาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม  

 6. ทดสอบสมมติฐานด้วยการวิเคราะห์เส้นทาง (path analysis) ทางด้วยโปรแกรม Mplus 

 

ผลการวิจัย 

จากการวิเคราะห์เส้นทาง (path analysis) พบว่าโมเดลมีความสอดคล้องกับข้อมูลเชิง

ประจักษ์ในระดับท่ียอมรับได้ 2(9, N=200) = 9.88, p = .360, CFI = .996, TLI = .993, RMSEA 

= .022, SRMR = .065 

สมมติฐานข้อที่ 1 ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมมีอิทธิพลต่อการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์  
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 1.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุมท่ีมีอิทธิพลต่อการรับรู้

ความเหมือนมนุษย์ ผลการวิจัยพบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (β = .447, p < .01) และการรับรู้การควบคุม (β = .371, p < 

.01) มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01  

 1.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ เมื่อ

ก าหนดให้การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลต่อการ

รับรู้ความเหมือนมนุษย์ (β = -.240, p = .006) เมื่อก าหนดให้การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับท่ี

ระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01  

 สมมติฐานข้อที่ 2 คือ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม มีอิทธิพล

ทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 2.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อ

ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน พบว่า ความคล้ายคลึง

เชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัว

แปรส่งผ่าน (β = .206, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 ในขณะเดียวกัน การรับรู้การควบคุม 

มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน (β 

= .171, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 

 2.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์

โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ (β = -.110, p = .012) ท่ี

ระดับนัยส าคัญทางสถิติ .05  

 สมมติฐานข้อที่ 3 คือ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุมได้ มีอิทธิพล

ทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

 3.1 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้การควบคุม มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการ

ยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน พบว่า ความคล้ายคลึงเชิง

รูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปร

ส่งผ่าน (β = .159, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 ในขณะเดียวกัน การรับรู้การควบคุม  
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มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน  

(β = .132, p < .01) ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01  

 3.2 ทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ท่ีมีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดย

มีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ พบว่า 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีอิทธิพลทางอ้อมต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน และการรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับ (β = -.085, p = .019) ท่ีระดับ

นัยส าคัญทางสถิติ .05 

 ในภาพรวมพบว่า ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถอธิบายความ

แปรปรวนของการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ท่ีมีต่อหุ่นยนต์ ได้อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติท่ีระดับ .01  

(R2 = .501, p < .01) ในขณะเดียวกัน ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถ

อธิบายความแปรปรวนของความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน

ท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .212, p < .01) อีกท้ัง ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้

การควบคุมสามารถอธิบายความแปรปรวนของการยอมรับหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์

เป็นตัวแปรส่งผ่านท่ีระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .127, p = .007) 

 

ข้อเสนอแนะในการวิจัยคร้ังต่อไป 

 1. ขอบเขตของงานวิ จัยนี้ ศึกษาเฉพาะกับนิ สิตกลุ่ม เจเนอเร ช่ัน Y หรือมิ เลนเนียม 

(Millenniums) ท่ีเกิดระหว่างปีค.ศ. 1981 ถึง 2001 ซึ่งส่วนใหญ่มีการศึกษาระดับปริญญาใน

มหาวิทยาลัยเพียงอย่างเดียว จึงไม่สามารถสรุปครอบคลุมได้กับทุกช่วงอายุ ดังนั้น งานวิจัยต่อไปควร

ขยายขอบเขตการศึกษาให้กว้างขึ้น โดยอาจศึกษากับกลุ่มช่วงอายุท่ีแตกต่างกัน แล้วเปรียบเทียบ

ระหว่างกลุ่มเพื่อดูว่าช่วงอายุท่ีแตกต่างกันมีผลต่อการรับรู้องค์ประกอบของความเหมือนมนุษย์

แตกต่างกันหรือไม่อย่างไร เพื่อให้เกิดงานวิจัยเชิงประจักษ์ท่ีจะน าไปสู่การพัฒนาหุ่นยนต์ได้เหมาะสม

กับทุกกลุ่ม 

 2. เนื่องจากงานวิจัยนี้ศึกษาความคล้ายคลึงมนุษย์ตามทฤษฎีของ S-E-E-K โดยเลือกเพียง

บางหมวดหมู่มาใช้ในการจัดกระท า คือ พื้นฐานนิสัยและสถานการณ์ รวมถึงการน าความต้องการ

ควบคุม และการสามารถคาดเดาได้ มารวมไว้เป็นเงื่อนไขเดียวกัน ดังนั้น งานวิจัยในอนาคตจึงควรน า
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ด้านอื่น ๆ อาทิ ด้านพัฒนาการ และด้านวัฒนธรรม มาศึกษาร่วมกันเพื่อตรวจสอบให้แน่ชัดว่ามี

อิทธิพลของด้านอื่น ๆ ท่ีอาจเป็นตัวแปรส าคัญท่ีส่งผลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ด้วยหรือไม่ 

 3. งานวิจัยนี้ใช้โปรแกรมออกแบบโมเดล 3 มิติ ท่ีเป็นโปรแกรมใช้งานฟรี จึงมีข้อจ ากัด

บางอย่างในการสร้างโมเดลหุ่นยนต์ในการศึกษานี้ เช่น ลักษณะท่ีไม่สามารถปรับแต่งได้ หรืออาจต้อง

เสียค่าใช้จ่ายเพิ่มเติมเพื่อให้สามารถใช้ตัวเลือกปรับแต่งได้หลากหลายขึ้น ดังนั้น งานวิจัยต่อไปควร

ออกแบบโดยใช้เครื่องมือท่ีมีประสิทธิภาพและเข้าถึงได้ทุกการปรับแต่งโมเดล เพื่อให้สอดคล้องกับแต่

ละบริบทของงานวิจัยมากท่ีสุด  

4. งานวิจัยในอนาคตควรศึกษาท้ังเชิงประมาณและเชิงคุณภาพควบคู่กัน หากผู้วิจัยหรือ

หน่วยงานวิจัยได้รับทุนสนับสนุนหรือมีงบประมาณเพียงพอ อาจใช้การออกแบบหุ่นยนต์จริงท้ังแบบท่ี

เหมือนมนุษย์และไม่เหมือนมนุษย์ หรือใช้วีอาร์ (Virtual Reality) ซึ่งเป็นเทคโนโลยีท่ีคอมพิวเตอร์

จ าลองภาพเหตุการณ์เสมือนจริง เพื่อให้กลุ่มตัวอย่างได้มีปฏิสัมพันธ์กับหุ่นยนต์หรือรับรู้จาก

ประสบการณ์โดยตรง ซึ่งอาจท าให้ผลลัพธ์ในการวิจัยแตกต่างจากการจินตนาการด้วยการดูรูปภาพ

และข้อความเพียงอย่างเดียว  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก 
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ภาคผนวก ก 

การวิเคราะห์ข้อกระทงขั้นพัฒนามาตรวัด 

ตารางที่ ก1 การวิเคราะห์ข้อกระทงข้ันพัฒนามาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม  

ข้อ ประโยค ทิศทาง 
CITC 

n = 120 
การคัดเลือก 

SM01 ฉันไม่ค่อยมีเพ่ือน - .652 √ 

SM02 ฉันไม่มีใครให้หันไปพึ่งพา - .628 √ 

SM03 ฉันเป็นคนชอบเข้าสังคม + .727 √ 

SM04 ฉันรู้สึกถูกทอดทิ้ง - .572 √ 

SM05 ฉันรู้สึกแปลกแยกจากคนอื่น  - .541 √ 

SM06 ฉันสามารถหาเพ่ือน/มิตรภาพได้เมื่อฉันต้องการ + .568 √ 

SM07 ฉันมีความสุขกับการเป็นคนเก็บเน้ือเก็บตัว - .339 √ 

SM08 ถึงมีผู้คนรายล้อมรอบตัวฉัน แต่ก็ไม่มีใครอยู่เคียงข้างฉัน - .318 √ 

 .82  

 

 

ตารางที่ ก2 การวิเคราะห์ข้อกระทงข้ันพัฒนามาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ที่มีต่อหุ่นยนต์  

ข้อ ประโยค ทิศทาง 
CITC 

n = 120 
การคัดเลือก 

Anth01 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูปรารถนาในการท าสิ่งต่าง ๆ + .839 √ 

Anth02 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอิสระในการคิดและตัดสินใจ  + .684 √ 

Anth03 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอารมณ์ความรู้สึก + .717 √ 

Anth04 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีความคิดเป็นของตัวเอง + .843 √ 

Anth05 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีจิตส านึกเป็นของตัวเอง + .772 √ 

 .91  
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ตารางที่ ก3 การวิเคราะห์ข้อกระทงข้ันพัฒนามาตรวัดความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ 

ข้อ ประโยค ทิศทาง 

CITC 

(คร้ังท่ี 1) 

12 ขอ้ 

n = 120 

CITC 

(คร้ังท่ี 2) 

9 ข้อ 

n = 104 

การ

คัดเลือก 

Tru01 หุ่นยนต์ตัวนี้เป็นสิ่งจอมปลอม - .528 .802 √ 

Tru02 หุ่นยนต์ตัวนี้มีลักษณะท่าทางไม่น่าไว้ใจ - .582 .803 √ 

Tru03 ฉันไม่ไว้ใจในเจตนา การกระท า และผลลัพธ์ต่าง ๆ 
ที่เกิดจากหุ่นยนต์ตัวนี ้

- .526 .779 √ 

Tru04 ฉันรู้สึกระแวงในหุ่นยนต์ตัวนี ้ - .529 .795 √ 

Tru05 การกระท าต่าง ๆ ของหุ่นยนต์ตัวนีจ้ะให้ผลลัพธ์ที่
เป็นภัยหรือก่อให้เกิดความเสียหาย 

- .427 .818 √ 

Tru06 ฉันมั่นใจในหุ่นยนต์ตัวนี ้ + .491 .827 √ 

Tru07 หุ่นยนต์ตัวนี้ให้ความปลอดภัย + .369 - - 

Tru08 หุ่นยนต์ตัวนี้มีความซ่ือสัตย์ + .368 - - 

Tru09 หุ่นยนต์ตัวนี้สามารถพึ่งพาได้ + .511 .704 √ 

Tru10 หุ่นยนต์ตัวนี้มีความน่าเช่ือถือ + .538 .698 √ 

Tru11 ฉันสามารถไว้ใจหุ่นยนต์ตัวนีไ้ด้ + .518 .800 √ 

Tru12 ฉันรู้สึกคุ้นเคยกับหุ่นยนต์ตัวนี ้ + .203 - - 

 .81 .94  
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ตารางที่ ก4 การวิเคราะห์ข้อกระทงข้ันพัฒนามาตรวัดการยอมรับหุ่นยนต์  

ข้อ ประโยค ทิศทาง 

CITC 

8 ข้อ 

n = 104 

การ

คัดเลือก  

 ด้านสถานการณ์และการปฏิสัมพันธ์     

Acc01 ฉันคงรู้สึกไม่สบายใจถา้ได้รับมอบหมายงานที่ต้องใช้
หุ่นยนต์ตัวนี้ 

- .699 √ 

.86 
Acc02 หุ่นยนต์ตัวนี้ ไม่มีความหมายใด ๆ กับฉัน - .804 √ 

Acc03 ฉันคงรู้สึกประหม่าในการใช้งานหุ่นยนต์ตัวนีต่้อหน้า
คนอื่น 

- .635 √ 

Acc04 ฉันรู้สึกหวาดระแวงถ้าต้องพูดคุยกับหุ่นยนต์ตัวนี ้ - .680 √ 

 ด้านอิทธิพลทางสังคม   √  

Acc05 ฉันคงรู้สึกไม่สบายใจถา้เกิดหุ่นยนต์ตัวนีม้ีอารมณ์
ความรู้สึกขึ้นมาจริง ๆ  

- .624 √ 

.85 

Acc06 สิ่งเลวร้ายอาจเกิดขึ้นได้ถ้าหุ่นยนต์ตัวนีพ้ัฒนา
กลายเป็นสิ่งมีชีวิต 

- .728 √ 

Acc07 ฉันรู้สึกว่าถ้าฉันพึ่งพาหุ่นยนต์ตัวนีม้ากเกินไป บาง
สิ่งที่ไม่ดีอาจเกิดขึ้น 

- .755 √ 

Acc08 ฉันรู้สึกว่าสังคมในอนาคตอาจถูกครอบง าโดย
หุ่นยนต์เหล่านี้ 

- .661 √ 

 .91   
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ภาพที ่ก1 ค่าสัมประสิทธ์ิพยากรณ์จากการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยันของมาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม 

 

 

 

 
ภาพที ่ก2 ค่าสัมประสิทธ์ิพยากรณ์จากการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยันของมาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์

ที่มีต่อหุ่นยนต์ 
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ภาพที ่ก3 ค่าสัมประสิทธ์ิพยากรณ์จากการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยันของมาตรวัดความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ 

 

 

 
ภาพที ่ก4 ค่าสัมประสิทธ์ิพยากรณ์จากการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยันของมาตรวัดการยอมรับหุ่นยนต์ 
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ภาคผนวก ข 

ผลการตรวจสอบข้อมูลเบื้องต้น (ขั้นทดลองเก็บข้อมูล) 

ในส่วนน้ี เป็นการวิเคราะห์ ข้อมูลเบื้องต้นจากข้ันทดลองเก็บข้อมูลเพ่ือดูแนวโน้มของตัวแปรว่ามี

ความสัมพันธ์กันหรือไม่ ก่อนไปสู่ข้ันเก็บข้อมูลจริง มีทั้งหมด 4 ตัวแปร โดยมีตัวแปรกลุ่มทั้งหมด 2 ตัวแปร ได้แก่ 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ (คล้ายต่ า, คล้ายสูง) และการรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้ (ควบคุมได้, ควมคุม

ไม่ได้) โดยตัวแปรความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้ ถือเป็นตัวแปรหุ่น 

(dummy code variables) ซึ่งผู้ วิจัยก าหนดให้ระดับความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ สูง มีค่าตัวแปรเท่ากับ 1 

(คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ต่ า เป็น 0) และระดับการรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้ มีค่าของตัวแปรเท่ากับ 1 (การ

ควบคุมหรือคาดเดาได้ เป็น 0) นอกจากน้ียังมี ตัวแปรต่อเน่ือง 2 ตัวแปร ได้แก่ การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ และตัว 

แรงจูงใจทางสังคม เป็นตัวแปรควบคุม  

ค่าสถิติพ้ืนฐานและค่าสหสัมพันธ์ระหว่างตัวแปร 

 การวิเคราะห์ค่าสถิติพ้ืนฐานของตัวแปรในส่วนน้ีจะใช้การวิเคราะห์ค่าเฉลี่ย (M) และส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน (SD) โดยน าเสนอผ่านตัวแปรจ าแนกคือความสนใจเทคโนโลยี ซึ่งแบ่งระดับออกเป็น 3 ระดับ ได้แก่ ไม่

สนใจเลย จ านวน 8 คน ค่อนข้างสนใจ จ านวน 39 คน และสนใจมาก จ านวน 73 คน 

 การวิเคราะห์ค่าสหสัมพันธ์เพียร์สันระหว่างตัวแปรความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ การรับรู้การควบคุมหรือ

คาดเดาไม่ได้ แรงจูงใจทางสังคม และการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ พบว่า มีความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรที่มีนัยส าคัญ

ทางสถิติที่ระดับ .05 เพียง 2 คู่ ได้แก่ ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ มีความสัมพันธ์ทางบวกกับการรับรู้ความเหมือน

มนุษย์ (r = .475, p < .001), การรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้ มีความสัมพันธ์ทางบวกกับการรับรู้ความ

เหมือนมนุษย์ (r = .384, p < .001) ในขณะที่แรงจูงใจทางสังคมไม่มีความสัมพันธ์กับตัวแปรอื่น แสดงผลการ

วิเคราะห์ดังตารางที่ ข1 

ตารางที่ ข1 ค่าสหสัมพันธ์ ค่าเฉลี่ย และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของตัวแปร 

ตัวแปร 1 2 3 4 

1.ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์  1.00    

2.การรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้  .000 1.00   

3.แรงจูงใจทางสังคม .036 -.111 1.00  

4.การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ .475** .384** -.139 1.00 

M 0.50 0.50 3.36 3.21 

SD 0.50 0.50 0.70 1.10 

ความเบ้ (Sk) 0.00 0.00 -0.07 -0.25 

ความโด่ง (Ku) -2.03 -2.03 -0.56 -1.26 

* p < .05, ** p < .01 
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การตรวจสอบข้อมูลเบื้องต้นก่อนการวิเคราะห์ 

 การตรวจสอบการแจกแจงปกติ (Normality) ของตัวแปรในคร้ังน้ี ใช้การวิเคราะห์ด้วยค่าความเบ้ 

(Skewness) และความโด่ง (Kurtosis) ในงานวิจัยน้ี ค่าความเบ้อยู่ระหว่าง -0.67 ถึง 0.00  ส่วนค่าความโด่งอยู่

ระหว่าง -2.03 ถึง 0.14 จึงอยู่ระหว่างค่าท่ียอมรับได้ (Kline, 2016) และไม่มีปัญหาเร่ืองการแจกแจงแบบไม่ปกติ 

ผู้วิจัยวิเคราะห์ค่าความคลาดเคลื่อนยินยอม (tolerance) และอัตราความแปรปรวนเฟ้อ (VIF) เพ่ือตรวจสอบภาวะ

ร่วมเส้นตรงพหุ (Multicolinearity) ของตัวแปรในงานวิจัยน้ี พบว่า ค่า tolerence ของตัวแปรอยู่ระหว่าง .986 ถึง 

.999 ค่า VIF อยู่ระหว่าง 1.00 ถึง 1.01 จึงผ่านข้อตกลง และค่า Durban-Watson’s test อยู่ระหว่าง 2.04 ถึง 

4.32 เป็นข้อตกลงที่ยอมรับได้ (Kline, 2016) น่ันหมายความว่าข้อมูลที่เก็บรวบรวมมาได้น้ัน เพียงพอเหมาะสมที่จะ

น าไปวิเคราะห์ต่อไปได้ 

 ผลการวิเคราะห์โมเดลข้ันทดลองเก็บข้อมูล 

 การวิเคราะห์ผลเพ่ือทดสอบสมมติฐานใช้การวิเคราะห์เส้นทาง (path analysis) ด้วยโปรแกรม Mplus 

ดังที่น าเสนอโมเดลในภาพที่ ข1 

  

 
 

ภาพที่ ก5 โมเดลอิทธิพลหลักของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ การรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้ 

ที่มีต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ โดยมีตัวแปรการรับรู้การควบคุมหรือคาดเดาไม่ได้เป็นตัวแปรก ากับ 

และตัวแปรแรงจูงใจทางสังคมเป็นตัวแปรควบคุม  
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ตารางที่ ข2 ค่าสัมประสิทธ์ิการถดถอยและผลการทดสอบนัยส าคัญทางสถิติของสัมประสิทธ์ิการถดถอย 

ตัวแปรสาเหตุ 

ตัวแปรผล 

การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ (R2 =.515) 

β SE t p 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ .817 

.709 

-.560 

-.094 

0.07 11.43** <.001 

การรับรู้การควบคุมไม่ได้ 0.08 8.70** <.001 

ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์*การรับรู้การควบคุมไม่ได้ 0.12 -4.78** <.001 

แรงจูงใจทางสังคม 0.07 -1.26 .209 

หมายเหตุ ตัวแปรควบคุมแรงจูงใจทางสังคมได้รับการควบคุมอิทธิพลด้วยค่าเฉลี่ย 3.36 

* p < .05, ** p < .01 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 84 

ภาคผนวก ค 

เคร่ืองมือในการพัฒนาต้นแบบเพือ่สร้างเง่ือนไขจัดกระท า 

การส ารวจความคิดเห็นเรื่องรูปลักษณ์ของหุ่นยนต์ 

ผู้วิจัยใช้รูปภาพหุ่นยนต์จ านวน 5 ภาพ สร้างโดยใช้โปรแกรม Blender ส าหรับออกแบบโมเดล 3 มิติ 

อ้างอิงความคล้ายคลึงมนุษย์จากงานวิจัยของ Chang และ Sims (2005) ซึ่งจะน าองค์ประกอบที่เกี่ยวข้องกับมนุษย์ 

เช่น มือ แขน ขา เท้า มาใส่ในตัวหุ่นยนต์ทีละอย่าง เพ่ือให้มีความคล้ายมนุษย์เพ่ิมข้ึนตามล าดับ 

ค ำชี้แจง โปรดพิจารณารูปภาพต่อไปน้ี แล้วเลือกให้คะแนนลักษณะของหุ่นยนต์ที่ "คล้าย" หรือ "ไมค่ล้าย" มนุษย์ ท่ี

 ตรงกับความคิดความรู้สึกของท่านมากท่ีสุด 

 1 = ไม่คล้ายมนุษย์เลย 2 = ไม่ค่อยคล้ายมนุษย์ 3 = คล้ายและไม่คล้ายมนุษย์พอๆกัน 

   4 = ค่อนข้างคล้ายมนุษย์ 5 = คล้ายมนุษย์อย่างย่ิง 

ล าดับ รูปภาพ 

ไม่คล้าย

มนุษย์เลย 

 

ไม่ค่อย

คล้าย

มนุษย์ 

คล้ายและ

ไม่คล้าย

มนุษย์

พอๆกัน 

ค่อนข้าง

คล้าย

มนุษย์ 

 

คล้าย

มนุษย์

อย่างย่ิง 

 

1 

 

1 2 3 4 5 

2 

 

1 2 3 4 5 

3 

 

1 2 3 4 5 

4 

 

1 2 3 4 5 

5 

 

1 2 3 4 5 
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การส ารวจความคิดเห็นเรื่องคุณสมบัติของหุ่นยนต์ (1) 

ผู้วิจัยสร้างข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ โดยอ้างอิงลักษณะข้อความ (Scenarios) ตามงานวิจัย

ของ Waytz และคณะ (2010) ท่ีได้สร้างข้อความบรรยายเพ่ืออธิบายการรับรู้การควบคุมและการคาดเดาท่ีมีต่อ

หุ่นยนต์ ซึ่งผู้วิจัยน าข้อความจากงานวิจัยข้างต้นมาแปลเป็นภาษาไทย แล้วเรียบเรียงใหม่โดยมีใจความของข้อความ

เหมือนเดิม โดยมีอาจารย์ที่ปรึกษาเป็นผู้ชี้แนะและตรวจสอบความถูกต้อง 

ค ำชี้แจง โปรดอ่านข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตอบว่าคุณสมบัติของหุ่นยนต์ดังกล่าวสามารถควบคุมได้หรือไม่ ตาม 

 ความคิดความรู้สึกของท่าน 

 1 = ควบคุมไม่ได้เลย 2 = ควบคุมไม่ค่อยได้ 3 = ควบคุมได้และไม่ได้พอๆกัน 

   4 = ค่อนข้างควบคุมได้ 5 = ควบคุมได้อย่างย่ิง 

ล าดับ ข้อความ 

ควบคุม

ไม่ได้เลย 

 

ควบคุม

ไม่ค่อยได้ 

 

ควบคุม

ได้และ

ไม่ได้

พอๆกัน 

ค่อนข้าง

ควบคุม

ได้ 

 

ควบคุม

ได้อย่าง

ย่ิง 

 

1 
หุ่นยนต์จะหยุดการท างานทันทีหลังจากคุณกด

ค าสั่งให้หุ่นยนต์หยุดท าความสะอาด 
1 2 3 4 5 

2 
หุ่นยนต์จะเร่ิมท าความสะอาดเมื่อคุณสั่งให้มัน

ท างาน 
1 2 3 4 5 

3 
หุ่นยนต์จะเร่ิมท าความสะอาดเองเมื่อตรวจพบเจอ

สิ่งสกปรก 
1 2 3 4 5 

4 
หุ่นยนต์จะหยุดการท างานต่อเมื่อท าความสะอาด

เสร็จเท่านั้น 
1 2 3 4 5 
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กำรส ำรวจควำมคิดเห็นเรื่องคุณสมบัติของหุ่นยนต์ (2) 

ผู้วิจัยสร้างข้อความบรรยายคุณสมบัติของหุ่นยนต์ โดยอ้างอิงลักษณะข้อความ (Scenarios) ตามงานวิจัย

ของ Waytz และคณะ (2010) ท่ีได้สร้างข้อความบรรยายเพ่ืออธิบายการรับรู้การควบคุมและการคาดเดาท่ีมีต่อ

หุ่นยนต์ ซึ่งผู้วิจัยน าข้อความจากงานวิจัยข้างต้นมาแปลเป็นภาษาไทย แล้วเรียบเรียงใหม่โดยมีใจความของข้อความ

เหมือนเดิม โดยมีอาจารย์ที่ปรึกษาเป็นผู้ชี้แนะและตรวจสอบความถูกต้อง 

ค ำชี้แจง โปรดอ่านข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตอบว่าคุณสมบัติของหุ่นยนต์ดังกล่าวสามารถคาดเดาได้หรือไม ่ตาม

 ความคิดความรู้สึกของท่าน 

 1 = คาดเดาไม่ได้เลย 2 = คาดเดาไม่ค่อยได้ 3 = คาดเดาได้และไม่ได้พอๆกัน 

   4 = ค่อนข้างคาดเดาได้ 5 = คาดเดาได้อย่างย่ิง 

ล าดับ ข้อความ 

คาดเดา

ไม่ได้เลย 

 

คาดเดา

ไม่ค่อย

ได้ 

 

คาดเดา

ได้และ

ไม่ได้

พอๆกัน 

ค่อนข้าง

คาดเดา

ได้ 

 

คาดเดา

ได้อย่าง

ย่ิง 

1 
หุ่นยนต์จะมีขั้นตอนการท าความสะอาดตามที่ถูกต้ังค่า

ไว ้
1 2 3 4 5 

2 
หุ่นยนต์จะแสดงเปอร์เซ็นต์การท างานในแต่ละขั้นตอน

การท าความสะอาด 
1 2 3 4 5 

3 
หุ่นยนต์จะประมวลขั้นตอนการท าความสะอาดด้วยตัว

มันเองตามความเหมาะสม 
1 2 3 4 5 

4 
หุ่นยนต์จะไม่มีการแจ้งเตือนใด ๆ ทั้งสิ้นในระหว่างการ

ท างานและหลังจากท างานเสร็จ 
1 2 3 4 5 
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ภาคผนวก ง 

แบบสอบถามข้อมูลทั่วไป 

 

ส่วนที่ 1 ค าชี้แจง 

ผู้วิจัยใคร่ขอความร่วมมือนิสิตจุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัยในการตอบแบบส ารวจน้ี ความร่วมมือของท่านจะ

เป็นประโยชน์อย่างย่ิงต่อการพัฒนาองค์ความรู้ในเชิงวิชาการ  

แบบสอบถามน้ีใช้เวลาในการท าแบบสอบถามประมาณ 15-20 นาที มีจ านวนทั้งหมด 30 ข้อ ขอความ

กรุณาท่านโปรดตอบแบบส ารวจแต่ละข้อโดยเลือกค าตอบที่ตรงกับความเป็นจริงของท่านมากท่ีสุดเพียงข้อเดียว 

ค าตอบที่ท่านเลือกไม่มีถูกหรือผิด และข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับท่านจะถูกเก็บเป็นความลับ หากมีการเสนอผลการวิจัย

จะเสนอเป็นภาพรวมและน าไปใช้ประโยชน์ในทางวิชาการเท่าน้ัน 

ทั้งน้ี ท่านจ าเป็นต้องตอบแบบสอบถามให้ครบทุกข้อจึงจะสามารถกดส่งแบบสอบถามได้ แต่หากมีข้อ

ค าถามใดที่ท่านรู้สึกไม่สบายใจที่จะตอบ สามารถกดยกเลิกได้ทุกเวลาโดยไม่มีผลกระทบใด ๆ ต่อตัวท่านทั้งสิ้น  

 
 

ส่วนที่ 2 แบบสอบถามข้อมูลทัว่ไป  

โปรดระบุข้อมูลเก่ียวกับตัวท่าน  

1. เพศ   หญิง   ชาย    

2. อายุ _________ปี   

3. ความสนใจในเร่ืองเทคโนโลยี 

 ไม่ค่อยสนใจ         ค่อนข้างสนใจ  สนใจมาก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 88 

แบบวัดตรวจสอบการจัดกระท า 

 หลังจากดูภาพและอ่านข้อความในเง่ือนไขที่ได้รับแล้ว ผู้ร่วมการวิจัยต้องตอบค าถามช้ีวัด 2 ด้าน ได้แก่ 

การรับรู้ด้านรูปลักษณ์ และการรับรู้ด้านคุณสมบัติ เพ่ือตรวจสอบว่าผู้ร่วมการวิจัยเข้าใจถูกต้องตรงตามเง่ือนไขที่

ได้รับหรือไม่ 

ค าชี้แจง จากท่ีท่านได้ดูรูปลักษณ์และคุณสมบัติของหุ่นยนต์ข้างต้น โปรดท าเคร่ืองหมาย √ หน้าค าตอบที่ตรงตาม

 ความรู้สึกของท่านมากท่ีสุดเพียงค าตอบเดียว 

1. ท่านคิดว่าหุ่นยนต์ตัวน้ีมีลักษณะ…. 

   ไม่คล้ายมนุษย์เลย 

   ไม่ค่อยคล้ายมนุษย์ 

   คล้ายและไม่คล้ายมนุษย์พอ ๆ กัน 

   ค่อนข้างคล้ายมนุษย์ 

   คล้ายมนุษย์อย่างย่ิง 
2. ท่านคิดว่าท่านสามารถควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ตัวน้ีได้มากน้อยแค่ไหน 

   ไม่ได้เลย 

   ไม่ค่อยได้ 

   ได้และไม่ได้พอ ๆ กัน 

   ค่อนข้างได้ 

   ได้อย่างย่ิง
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มาตรวัดแรงจูงใจทางสังคม 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด Chronic loneliness scale, CLS-8 ของ Hays และ DiMatteo (1987) เป็นมาตรวัด

ฉบับย่อที่ใช้วัดแรงจูงใจทางสังคม จ านวน 8 ข้อ มีค่าครอนบาคอัลฟ่าเท่ากับ .78 ซึ่งงานวิจัยของ Wu และ Yao 

(2008) ได้ทดสอบซ้ าและพบว่ามีค่าความเที่ยงสูงเมื่อศึกษาในวัฒนธรรมที่แตกต่างกัน เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า 

ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างย่ิง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างย่ิง ผู้วิจัยน ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทย และให้ผู้เช่ียวชาญที่

สามารถใช้ทั้งสองภาษาได้เป็นอย่างดีแปลย้อนกลับ โดยมีอาจารย์ที่ปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบความถูกต้อง 

น าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างในข้ันพัฒนาเคร่ืองมือจ านวน 120 คน และน าข้อมูลมาทดสอบ

ความเที่ยงแบบสอดคล้องภายในด้วยการค านวณค่าสัมประสิทธ์ิอัลฟาของครอนบาคของข้อกระทงทั้ง 8 ข้อ ได้ค่า

เท่ากับ .82 

ค าชี้แจง โปรดพิจารณาข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตัวเลขที่ตรงกับความคิดความรู้สึกของท่านมากท่ีสุดเพียงตัวเลือก

 เดียว 

ข้อที่ ข้อความ 
ไม่เห็น

ด้วย 

อย่างย่ิง 

ค่อนข้าง

ไม่เห็น

ด้วย 

ไม่แน่ใจ ค่อนข้าง

เห็นด้วย 
เห็นด้วย

อย่างย่ิง 

1 ฉันไม่ค่อยมีเพื่อน 1 2 3 4 5 

2 ฉันไม่มีใครให้หันไปพึ่งพา 1 2 3 4 5 

3 ฉันเป็นคนชอบเข้าสังคม 1 2 3 4 5 

4 ฉันรู้สึกถูกทอดทิ้ง 1 2 3 4 5 

5 ฉันรู้สึกแปลกแยกจากคนอ่ืน  1 2 3 4 5 

6 ฉันสามารถหาเพื่อน/มิตรภาพได้เมื่อฉันต้องการ 1 2 3 4 5 

7 ฉันมีความสุขกับการเป็นคนเก็บเน้ือเก็บตัว 1 2 3 4 5 

8 ถึงมีผู้คนรายล้อมรอบตัวฉัน แต่ก็ไม่มีใครอยู่เคียงข้างฉัน 1 2 3 4 5 
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มาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ที่มีต่อหุ่นยนต์ 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด The Individual Differences in Anthropomorphism Questionnaire, IDAQ ของ 

Waytz, Cacioppo, และ Epley (2010) โดยการแปลและปรับข้อความให้เข้ากับบริบทของงานวิจัยน้ี จ านวน 5 ข้อ 

มีค่าครอนบาคอัลฟ่าเท่ากับ .96 เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างย่ิง ถึง 5 คือ เห็นด้วย

อย่างย่ิง แล้วให้ผู้เช่ียวชาญที่สามารถใช้ทั้งสองภาษาได้เป็นอย่างดีแปลย้อนกลับ แล้วจึงให้อาจารย์ที่ปรึกษาเป็น

ผู้ตรวจสอบความถูกต้องของภาษาท่ีใช้ 

น าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างในข้ันพัฒนาเคร่ืองมือจ านวน 120 คน และน าข้อมูลมาทดสอบ

ความเที่ยงแบบสอดคล้องภายในด้วยการค านวณค่าสัมประสิทธ์ิอัลฟาของครอนบาคของข้อกระทงทั้ง 5 ข้อ ได้ค่า

เท่ากับ .91 

ค าชี้แจง โปรดพิจารณาข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตัวเลขที่ตรงกับความคิดความรู้สึกของท่านมากท่ีสุดเพียงตัวเลือก

 เดียว 

ข้อที่ ข้อความ 
ไม่เห็น

ด้วย 

อย่างย่ิง 

ค่อนข้าง

ไม่เห็น

ด้วย 

ไม่แน่ใจ ค่อนข้าง

เห็นด้วย 
เห็นด้วย

อย่างย่ิง 

1 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูปรารถนาในการท าสิ่งต่าง ๆ 1 2 3 4 5 

2 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอิสระในการคิดและตัดสินใจ  1 2 3 4 5 

3 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอารมณ์ความรู้สึก 1 2 3 4 5 

4 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีความคิดเป็นของตัวเอง 1 2 3 4 5 

5 หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีจิตส านึกเป็นของตัวเอง 1 2 3 4 5 
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มาตรวัดความไวว้างใจต่อหุ่นยนต์ 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด Trust in Automated Systems Scale, TIAS ของ Jian, Bisantz, และ Drury (2000) 

จ านวน 12 ข้อ มีค่าครอนบาคอัลฟ่าเท่ากับ .92 เป็นมาตรวัดแบบประมาณค่า ต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างย่ิง ถึง 5 

คือ เห็นด้วยอย่างย่ิง ผู้วิจัยน ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทย และให้ผู้เช่ียวชาญที่สามารถใช้ทั้งสองภาษาได้เป็นอย่างดี

แปลย้อนกลับ โดยมีอาจารย์ที่ปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบความถูกต้อง  

น าไปทดลองเก็บข้อมูลคร้ังที่ 1 กับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 120 คน ได้มีการตัดข้อกระทงบางข้อออก เหลือ

เพียง 9 ข้อ แล้วน าไปทดลองเก็บข้อมูลคร้ังที่ 2 จ านวน 104 คน ทดสอบความเที่ยงแบบสอดคล้องภายในด้วยการ

ค านวณค่าสัมประสิทธ์ิอัลฟาของครอนบาคได้เท่ากับ .94  

ค าชี้แจง โปรดพิจารณาข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตัวเลขที่ตรงกับความคิดความรู้สึกของท่านมากท่ีสุดเพียงตัวเลือก

 เดียว 

ข้อที่ ข้อความ 
ไม่เห็น

ด้วย 

อย่างย่ิง 

ค่อนข้าง

ไม่เห็น

ด้วย 

ไม่แน่ใจ ค่อนข้าง

เห็นด้วย 
เห็นด้วย

อย่างย่ิง 

1 หุ่นยนต์ตัวนี้เป็นสิ่งจอมปลอม 1 2 3 4 5 

2 หุ่นยนต์ตัวนี้มีลักษณะท่าทางไม่น่าไว้ใจ 1 2 3 4 5 

3 ฉันไม่ไว้ใจในเจตนา การกระท า และผลลัพธ์ต่าง ๆ ที่เกิด
จากหุ่นยนต์ตัวนี้ 

1 2 3 4 5 

4 ฉันรู้สึกระแวงในหุ่นยนต์ตัวนี้ 1 2 3 4 5 

5 การกระท าต่าง ๆ ของหุ่นยนต์ตัวนี้จะให้ผลลัพธ์ที่เป็นภัย
หรือก่อให้เกิดความเสียหาย 

1 2 3 4 5 

6 ฉันมั่นใจในหุ่นยนต์ตัวนี้ 1 2 3 4 5 

7 หุ่นยนต์ตัวนี้สามารถพึ่งพาได้ 1 2 3 4 5 

8 หุ่นยนต์ตัวนี้มีความน่าเช่ือถือ 1 2 3 4 5 

9 ฉันสามารถไว้ใจหุ่นยนต์ตัวนี้ได้ 1 2 3 4 5 
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มาตรวัดการยอมรับหุ่นยนต์ 

ผู้วิจัยใช้มาตรวัด Negative Attitude towards Robots Scale, NARS ของ Nomura, Suzuki, Kanda, 

และ Kato (2008) โดยพิจารณาเลือกเฉพาะองค์ประกอบที่เกี่ยวข้องกับงานวิจัยน้ี ได้แก่ ด้านสถานการณ์และการ

ปฏิสัมพันธ์ ค่าความเที่ยงเท่ากับ .76 และด้านอิทธิพลทางสังคม ค่าความเที่ยงเท่ากับ .76 เป็นมาตรวัดแบบประ

มานค่าต้ังแต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างย่ิง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างย่ิง ผู้วิจัยน ามาแปลเป็นฉบับภาษาไทย และให้

ผู้เช่ียวชาญที่สามารถใช้ทั้งสองภาษาได้เป็นอย่างดีแปลย้อนกลับ โดยมีอาจารย์ที่ปรึกษาเป็นผู้ตรวจสอบความ

ถูกต้อง จากน้ันพิจารณาเลือกข้อที่เก่ียวข้องกับบริบทางงานวิจัยน้ี โดยน าข้อที่ไม่สอดคล้องกับงานวิจัยออกจ านวน 3 

ข้อ และท าการปรับค าของข้อค าถามท่ีเหลือทั้งหมด 8 ข้อ แบ่งเป็นด้านละ 4 ข้อ 

น าไปทดลองเก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 104 คน ทดสอบความเที่ยงแบบสอดคล้องภายในด้วยการ

ค านวณค่าสัมประสิทธ์ิอัลฟาของครอนบาค ได้ค่าเท่ากับ .91 (ด้านสถานการณ์และการปฏิสัมพันธ์ เท่ากับ .86 และ

ด้านอิทธิพลทางสังคม เท่ากับ .85) 

ค าชี้แจง โปรดพิจารณาข้อความต่อไปน้ี แล้วเลือกตัวเลขที่ตรงกับความคิดความรู้สึกของท่านมากท่ีสุดเพียงตัวเลือก

 เดียว 

ข้อที่ ข้อความ 
ไม่เห็น

ด้วย 

อย่างย่ิง 

ค่อนข้าง

ไม่เห็น

ด้วย 

ไม่แน่ใจ ค่อนข้าง

เห็นด้วย 
เห็นด้วย

อย่างย่ิง 

1 ฉันคงรู้สึกไม่สบายใจถ้าได้รับมอบหมายงานที่ต้องใช้หุ่นยนต์
ตัวนี้ 

1 2 3 4 5 

2 หุ่นยนต์ตัวนี้ ไม่มีความหมายใด ๆ กับฉัน 1 2 3 4 5 

3 ฉันคงรู้สึกประหม่าในการใช้งานหุ่นยนต์ตัวนี้ต่อหน้าคนอ่ืน 1 2 3 4 5 

4 ฉันคงรู้สึกประหม่ามาก ๆ ถ้าต้องยืนต่อหน้าหุ่นยนต์ตัวนี้ 1 2 3 4 5 

5 
ฉันคงรู้สึกไม่สบายใจถ้าเกิดหุ่นยนต์ตัวนี้มีอารมณ์ความรู้สึก
ขึ้นมาจริง ๆ 

1 2 3 4 5 

6 สิ่งเลวร้ายอาจเกิดขึ้นได้ถ้าหุ่นยนต์ตัวนี้พัฒนากลายเป็น
สิ่งมีชีวิต 

1 2 3 4 5 

7 ฉันรู้สึกว่าถ้าฉันพึ่งพาหุ่นยนต์ตัวนี้มากเกินไป บางสิ่งที่ไม่ดี
อาจเกิดขึ้น 

1 2 3 4 5 

8 ฉันรู้สึกว่าสังคมในอนาคตอาจถูกครอบง าโดยหุ่นยนต์เหล่านี้ 1 2 3 4 5 

หมายเหตุ ด้านสถานการณ์และการปฏิสัมพันธ์ ได้แก่ ข้อ 1-4, ด้านอิทธิพลทางสังคม ได้แก่ ข้อ 5-8 
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ภาคผนวก จ 

หลักฐานการขออนุญาตและการได้รับอนุญาตให้ใช้มาตรวัดในงานวิจัยน้ี 

1. มาตรวัด the ULS-8 Loneliness Scale; ULS-8 ของ Hays และ DiMatteo (1987) เป็นมาตรวัดฉบับย่อที่

พัฒนามาจากมาตรวัดต้นฉบับของ Russell, Peplau, & Cutrona (1980) โดยได้รับอนุญาตให้ใช้มาตรวัดจากท้ัง 2 

ท่าน ตามหลักฐานที่แนบไว้ 
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2. มาตรวัด Trust in Automated Systems Scale; TIAS ของ Jian, Bisantz, และ Drury (2000) ได้รับอนุญาต

ให้ใช้มาตรวัด ตามหลักฐานที่แนบไว้ 

 

 
 

3. มาตรวัด Negative Attitude towards Robots Scale; NARS ของ Nomura, Suzuki, Kanda, และ Kato 

(2006) ได้รับอนุญาตให้ใช้มาตรวัด ตามหลักฐานที่แนบไว้ 
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4. มาตรวัด The Individual Differences in Anthropomorphism Questionnaire; IDAQ ของ Waytz, 

Cacioppo, และ Epley (2010) เปิดให้นักวิจัยดาวน์โหลดไปใช้ได้ฟรีในเว็บไซด์ของ ADAM WAYTZ ที่เป็นผู้พัฒนา

มาตรเอง ตามหลักฐานที่แนบไว้ http://adamwaytz.com/measures-and-materials/individual-differences-

in-anthropomorphism-questionnaire-idaq 
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