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 บทคัดย่อภาษาอังกฤษ 

ABSTRACT 
This research aims to examine the factors influencing the acceptance of food -

serving robots in restaurants by applying the Unified Theory of Acceptance and Use of 
Technology (UTAUT). The framework consists of performance expectancy, effort 
e x pectancy, social influence, and trust, with behavioral intention serving as a mediating variable 
and actual use behavior as the dependent variable. This study employs a quantitative research 
approach. The sample consists of 436 restaurant customers who have experience with or have 
encountered the use of food-serving robots. Data were collected using a questionnaire. The 
collected data were analyzed using descriptive statistics to explain the general characteristics of 
the data, exploratory factor analysis (EFA) to confirm the construct structure of the variables, and 
linear regression analysis to examine the relationships and influences among variables based on 
the research framework. The analysis was conducted using Jamovi software. 

The results indicate that the research model can explain 70.7 percent of the 
variance in behavioral intention to use food-serving robots in restaurants (R² = 0.707) and 77.8 
percent of the variance in actual use behavior (R² = 0.778). Social influence and trust were found 
to have a positive and statistically significant effect on behavioral intention, while behavioral 
intention had the strongest influence on actual use behavior. The findings confirm the suitability 
of the UTAUT model in explaining technology acceptance behavior toward service robots in the 
restaurant business context. Moreover, the effective adoption of food-serving robots in restaurants. 
 (Total 80 Pages) 
Keywords: Technology Acceptance, FoodServing Robots, Factors Influencing, UTAUT 
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กิตติกรรมประกาศ  
 

การค้นคว้าอิสระฉบับนี้ส าเร็จลุล่วงได้ด้วยดี อันเป็นผลมาจากความอนุเคราะห์ ความเมตตา 
และการสนับสนุนจากหลายฝ่าย ผู้วิจัยขอถือโอกาสนี้แสดงความขอบคุณอย่างสูงต่อทุกท่านที่มี
ส่วนเกี่ยวข้องในการสนับสนุนและส่งเสริมให้งานวิจัยฉบับนี้บรรลุวัตถุประสงค์ตามท่ีก าหนดไว้ 

ผู้วิจัยขอกราบขอบพระคุณอย่างสูงต่อ ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ศักดิ์ชาย ตั้งวรรณวิทย์ 
อาจารย์ที่ปรึกษาการค้นคว้าอิสระ และ รองศาสตราจารย์ ดร.มหศักดิ์ เกตุฉ ่า กรรมการสอบการ
ค้นคว้าอิสระ ที่ได้กรุณาให้ค าปรึกษา ค าแนะน า และข้อเสนอแนะทางวิชาการอันทรงคุณค่า 
รวมทั้งการชี้แนะแนวทางในการด าเนินงานวิจัยอย่างใกล้ชิดและต่อเนื่องตลอดระยะเวลาการศึกษา 
ความเอาใจใส่ ความวิริยะอุตสาหะ และความอดทนของอาจารย์ทั้งสองท่านมีส่วนส าคัญอย่างยิ่ง
ต่อการพัฒนางานวิจัยให้มีความถูกต้อง ครบถ้วน และเป็นไปตามมาตรฐานทางวิชาการ 

ขอขอบพระคุณคณาจารย์ทุกท่านจากคณะเทคโนโลยีสารสนเทศและนวัตกรรมดิจิทัล ที่ได้
ถ่ายทอดองค์ความรู้ ประสบการณ์ และแนวคิดทางวิชาการอันเป็นประโยชน์ ซึ่งเป็นรากฐานส าคัญ
ในการศึกษาค้นคว้าและด าเนินการวิจัยครั้งนี้ องค์ความรู้ที่ได้รับจากคณาจารย์ทุกท่านมีส่วนช่วยให้
ผู้วิจัยสามารถประยุกต์ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูล ตีความผลการวิจัย และพัฒนางานวิจัยให้มีคุณภาพ
และความสมบูรณ์ยิ่งขึ้น 

นอกจากนี้ ผู้วิจัยขอขอบพระคุณครอบครัว เพ่ือน และเพ่ือนร่วมงานทุกท่าน ที่ให้การสนับสนุน 
ก าลังใจ ความเข้าใจ และความร่วมมือในทุกช่วงเวลาของการศึกษา โดยเฉพาะในช่วงเวลาที่ต้อง
เผชิญกับอุปสรรคและความท้าทายต่าง ๆ การสนับสนุนจากทุกท่านถือเป็นแรงผลักดันที่ส าคัญยิ่ง
ซึ่งท าให้ผู้วิจัยสามารถด าเนินการค้นคว้าอิสระฉบับนี้จนประสบผลส าเร็จ 

สุดท้ายนี้ ผู้วิจัยขอขอบพระคุณผู้ตอบแบบสอบถามทุกท่านที่ได้กรุณาสละเวลาอันมีค่าใน
การให้ข้อมูลเพ่ือใช้ในการวิจัย ซึ่งเป็นส่วนส าคัญอย่างยิ่งต่อความสมบูรณ์ของงานวิจัย ผู้วิจัยตระหนักถึง
คุณค่าและความส าคัญของข้อมูลที่ได้รับ และขอขอบพระคุณทุกท่านเป็นอย่างสูงมา ณ โอกาสนี้ 
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บทท่ี 1 
บทน า 

 
1.1 ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 

ในปัจจุบันเทคโนโลยีเข้ามามีบทบาทส าคัญในชีวิตประจ าวัน โดยเฉพาะอย่างยิ่งในภาคบริการ
และอุตสาหกรรมอาหาร เทคโนโลยีหุ่นยนต์ได้รับการพัฒนาเพ่ือตอบสนองความต้องการของผู้บริโภค
ที่ต้องการความรวดเร็ว ความแม่นย า และประสบการณ์การใช้บริการที่แตกต่าง หนึ่งในเทคโนโลยีที่
ได้รับความสนใจอย่างมากในปัจจุบันคือ หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Serving Robots) ซึ่งเริ่มถูกน ามาใช้
งานในร้านอาหารหลากหลายประเภททั่วโลก รวมถึงประเทศไทย โดยเฉพาะกรุงเทพมหานครซึ่งเป็น
พ้ืนที่ที่มีการแข่งขันทางธุรกิจสูงและมีจ านวนร้านอาหารหนาแน่น 

การใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารช่วยลดปัญหาความล่าช้าในการให้บริการ แก้ไขปัญหาการขาดแคลน
แรงงาน และยังช่วยลดข้อผิดพลาดที่อาจเกิดจากมนุษย์ อีกทั้งยังช่วยเสริมภาพลักษณ์ของธุรกิจ
ร้านอาหารให้ดูทันสมัยและตอบโจทย์พฤติกรรมผู้บริโภคยุคดิจิทัล อย่างไรก็ตาม แม้จะมีการน าเทคโนโลยี
ดังกล่าวมาใช้งานมากขึ้น แต่การยอมรับและการน าไปใช้จริงในวงกว้างยังคงเป็นประเด็นที่ท้าทาย 
โดยเฉพาะในแง่ของพฤติกรรมผู้บริโภคที่มีความคาดหวังและประสบการณ์ที่หลากหลาย เช่น 
ความสามารถของหุ่นยนต์ในการโต้ตอบ การเคลื่อนไหวในพื้นที่แคบ หรือการให้บริการในสถานการณ์
ไม่คาดคิด 

เพ่ือท าความเข้าใจพฤติกรรมการยอมรับเทคโนโลยีหุ่นยนต์ในบริบทของร้านอาหาร งานวิจัยนี้
จึงน ากรอบแนวคิดจาก ทฤษฎี UTAUT (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology) 
ซึ่งพัฒนาโดย Venkatesh et al. (2003) มาใช้เป็นกรอบในการวิเคราะห์ปัจจัยที่มีผลต่อ “พฤติกรรม
การยอมรับและใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร” โดย UTAUT ประกอบด้วยองค์ประกอบหลัก 4 ด้าน 
ได้แก่ Performance Expectancy (PE) ความเชื่อว่าการใช้เทคโนโลยีจะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพใน
การท างาน เช่น หุ่นยนต์ช่วยให้บริการเร็วขึ้น มีคุณภาพมากขึ้น Effort Expectancy (EE) ความง่าย
ในการใช้งาน ผู้ใช้รู้สึกว่าการใช้งานหุ่นยนต์ไม่ซับซ้อนSocial Influence (SI) การได้รับ แรงจูงใจหรือ
อิทธิพลจากบุคคลรอบข้างให้ใช้เทคโนโลยี Facilitating Conditions (FC) ความพร้อมของโครงสร้าง
พ้ืนฐาน ระบบสนับสนุน และเงื่อนไขที่เอ้ือต่อการใช้งาน 

งานวิจัยฉบับนี้ยังได้น าปัจจัยเพ่ิมเติมที่เหมาะสมกับบริบทของหุ่นยนต์บริการ ได้แก่ ความคาดหวัง
ด้านประสิทธิภาพ (Performance Expectancy ความคาดหวังด้านความพยายาม ความไว้วางใจ (Trust) 
อิทธิพลทางสังคม (Social Influence) ความตั้งใจในการใช้งาน (Behavioral Intention) ที่ส่งผล 
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การยอมรับการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร(Use Behavior)(Effort Expectancy โดย
อ้างอิงสถิติมูลค่าตลาดหุ่นยนต์ไทยจึงสอดรับกับงานวิจัยในครั้งนี้ 

 

 
ภาพที่ 1-1 มูลค่าตลาดหุ่นยนต์ไทยจ าแนกตามประเภทการใช้งาน ปี 2559-2571 (Statista, 2566)  

 
กรุงเทพมหานครในฐานะเมืองใหญ่และจังหวัดอื่น ๆ ที่มีการเปลี่ยนแปลงอย่างรวดเร็วและมี

การแข่งขันสูงในภาคธุรกิจบริการ ท าให้การใช้หุ่นยนต์ในร้านอาหารเป็นอีกหนึ่งกลยุทธ์ที่สามารถช่วย
เพิ่มขีดความสามารถในการแข่งขัน โดยเฉพาะในช่วงหลังการแพร่ระบาดของ COVID-19 ที่ผู้บริโภค
เริ่มให้ความส าคัญกับการลดการสัมผัสโดยตรงและความสะอาดเพ่ือปลอดภัยมากยิ่งข้ึน  

นอกจากนี้ หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารยังสามารถต่อยอดการใช้งานไปยังบริบทอื่น ๆ เช่น โรงแรม 
โรงพยาบาล งานอีเวนต์ หรืองานบริการเฉพาะด้าน เพ่ือสร้างประสบการณ์ที่สะดวกสบายและ
มีประสิทธิภาพในระดับที่สูงขึ้น อย่างไรก็ตาม การยอมรับของผู้บริโภคยังขึ้นอยู่กับปัจจัยทางจิตวิทยา 
พฤติกรรม และสังคม ซึ่งจ าเป็นต้องได้รับการศึกษาอย่างลึกซึ้งและมีข้อมูลเชิงประจักษ์มารองรับ 
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ภาพที่ 1-2 จ านวนหุ่นยนต์อุตสาหกรรมที่ติดตั้งใหม่ทั่วโลกจ าแนกตามภูมิภาค ปี 2564-2565 และ

แนวโน้มปี 2566-2569 จ าแนกตามภูมิภาค (International Federation of Robotics: 
IFR, 2566)  

 
1.2 วัตถุประสงค์การวิจัย 

1.2.1 เพ่ือศึกษาปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร  
1.2.2 เพื่อวิเคราะห์การยอมรับและความพึงพอใจของลูกค้าต่อการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารใน

ร้านอาหาร 
 
1.3 สมมติฐานการวิจัย 

1.3.1 สมมติฐานที่1 (H1): ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ (Performance Expectancy)  
มีอิทธิพลในเชิงบวกอย่างมีนัยส าคัญต่อความตั้งใจในการใช้ระบบหรือเทคโนโลยี (Behavioral 
Intention) 

1.3.2 สมมติฐานที่ 2 (H2): ความคาดหวังด้านความพยายาม (Effort Expectancy) มีอิทธิพล
ในเชิงบวกอย่างมีนัยส าคัญต่อความตั้งใจในการใช้ระบบหรือเทคโนโลยี (Behavioral Intention) 

1.3.3 สมมติฐานที่ 3 (H3): อิทธิพลทางสังคม (Social Influence) มีอิทธิพลในเชิงบวก
อย่างมีนัยส าคัญต่อความตั้งใจในการใช้ระบบหรือเทคโนโลยี (Behavioral Intention) 

1.3.4 สมมติฐานที่ 4 (H4): ความไว้วางใจ (Trust) มีอิทธิพลในเชิงบวกอย่างมีนัยส าคัญต่อ
ความตั้งใจในการใช้ระบบหรือเทคโนโลยี (Behavioral Intention) 

1.3.5 สมมติฐานที่ 5 (H5): ความตั้งใจในการใช้ (Behavioral Intention) มีอิทธิพลในเชิงบวก
อย่างมีนัยส าคัญต่อพฤติกรรมการใช้งานจริงของระบบหรือเทคโนโลยี (Use Behavior) 
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1.4 ขอบเขตของการวิจัย 
1.4.1 ขอบเขตด้านเนื้อหาโดยศึกษาเนื้อหา ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟ

อาหารในร้านอาหาร 
1.4.2 ขอบเขตด้านเครื่องมือวิจัย ได้แก่ ประเมินแบบสอบถามผ่าน Google Forms เพ่ือเก็บ

ข้อมูลเชิงลึก และ โปรแกรมท่ีใช้ในการวิเคราะห์ผลข้อมูล โดยใช้โปรแกรม Jamovi 
1.4.3 ขอบเขตด้านประชากรและกลุ่มตัวอย่าง โดยผู้ที่มีประสบการณ์ในการใช้บริการหุ่นยนต์

เสิร์ฟอาหาร จ านวน 433 คน โดยใช้วิธีการสุ่มแบบเจาะจง (Purposive Sampling) มีกลุ่มตัวอย่าง
ครอบคลุมเพศชายและหญิง อายุระหว่าง 20–60 ปี 

1.4.4 ขอบเขตด้านระยะเวลา โดยการใช้ระยะเวลาตลอดการวิจัย เริ่มต้นตั้งแต่ พฤศจิกายน 
2568 ถึง กุมภาพันธ์ 2569 

 
1.5 ตัวแปรที่ศึกษา 

1.5.1 ตัวแปรอิสระ (Independent Variables) อ้างอิงจากทฤษฎี UTAUT และโมเดลที่แสดง 
แบ่งได้เป็น 4 ตัวแปรหลัก ได้แก่ 

1.5.1.1 ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ (Performance Expectancy – PE) ความเชื่อว่า

ใช้หุ่นยนต์แล้วท าให้งานเร็วขึ้น ดีขึ้น ตรวจสอบจาก H1 → BI 
1.5.1.2 ความคาดหวังด้านความพยายาม (Effort Expectancy – EE) ใช้งานง่าย 

ไม่ซับซ้อน ตรวจสอบจาก H2 → BI 
1.5.1.3 ความไว้วางใจ (Trust – TR)  ความเชื่อมั่นว่าใช้หุ่นยนต์แล้วปลอดภัย เชื่อถือได้ 

ตรวจสอบจาก H3 → BI 
1.5.1.4 อิทธิพลทางสังคม (Social Influence – SI) คนรอบข้าง ร้านค้า หรือสังคม

แนะน าให้ใช้ ตรวจสอบจาก H4 → BI 
1.5.2 ตัวแปรตาม (Dependent Variable) 

1.5.2.1 ความตั้งใจของผู้ใช้ในการยอมรับและใช้งานหุ่นยนต์ Behavioral Intention (BI) 
1.5.2.2 พฤติกรรมการใช้งานจริง เช่น การเลือกใช้บริการซ ้า หรือแนะน าต่อ Use 

Behavior (UB) 
1.5.3 ตัวแปรควบคุม (Control Variables) ได้แก่ อายุ เพศ ระดับการศึกษา ประสบการณ์

ในการใช้เทคโนโลยี และ ความถ่ีในการไปใช้บริการร้านอาหาร 
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1.6 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1.6.1 ท าให้ทราบถึงปัจจัยที่มีผลต่อการยอมรับและการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

ไม่ว่าจะเป็นความคาดหวังประสิทธิภาพ ความง่ายต่อการใช้งาน และทัศนคติต่อการยอมรับเทคโนโลยี 
1.6.2 สามารถน าผลวิจัยไปประยุกต์ใช้เป็นแนวทางในการออกแบบและปรับปรุงหุ่นยนต์

เสิร์ฟอาหาร ให้ตอบโจทย์ผู้ใช้มากขึ้น ทั้งในด้านประสบการณ์ลูกค้าและประสิทธิภาพของการให้บริการ 
1.6.3 ช่วยให้ผู้ประกอบการวางแผนกลยุทธ์ในการน าหุ่นยนต์มาใช้งานในร้านอาหาร เพื่อสร้าง

ความพึงพอใจที่สูงขึ้น ลดต้นทุนแรงงาน และเพ่ิมความสามารถในการแข่งขัน 
 
 

 



 

 

บทท่ี 2 
ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกีย่วข้อง 

 
2.1 ทฤษฎี UTAUT (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology) 

พัฒนาโดย Venkatesh et al. (2003) เป็นการรวมแนวคิดจาก 8 ทฤษฎีก่อนหน้า เช่น TRA, 
TAM, TPB และอ่ืน ๆ เพ่ืออธิบายพฤติกรรมการยอมรับและการใช้งานเทคโนโลยีของผู้ใช้ในบริบทต่าง ๆ 
โดย UTAUT มุ ่งเน้นการอธ ิบาย “พฤติกรรมการตั ้งใจใช้งาน (Behavioral Intention)” และ 
“พฤติกรรมการใช้งานจริง (Use Behavior)” ผ่านปัจจัยหลัก 4 ประการ ได้แก่Performance 
Expectancy (PE) ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ คือ ระดับที่ผู้ใช้เชื่อว่าการใช้เทคโนโลยีจะช่วย
เพิ ่มประสิทธิภาพหรือผลสัมฤทธิ์ในการท างาน เช่น การใช้หุ ่นยนต์ช่วยให้บริการเร็วขึ้นใน
ร้านอาหาร Effort Expectancy (EE)  ความคาดหวังด้านความพยายาม: ความง่ายในการใช้งาน
ระบบ ยิ่งผู้ใช้รู้สึกว่าเทคโนโลยีใช้งานง่าย โอกาสในการยอมรับก็สูงขึ้นSocial Influence (SI) อิทธิพล
ทางสังคม การรับรู้ว่า บุคคลที่มีความส าคัญ (เช่น เพ่ือนร่วมงาน หัวหน้า หรือครอบครัว) คาดหวังให้ตนใช้
เทคโนโลยีนั้น Facilitating Conditions (FC) เงื่อนไขสนับสนุน ความพร้อมขององค์กร ทรัพยากร หรือ
ระบบสนับสนุนที่ช่วยให้การใช้เทคโนโลยีเป็นไปได้อย่างราบรื่นนอกจากนี้ UTAUT ยังพิจารณาตัวแปร
ปรับระดับ (moderators) ที่มีอิทธิพลต่อความสัมพันธ์ของปัจจัยหลัก ได้แก่ เพศ (Gender), อายุ 
(Age), ประสบการณ์ (Experience) และ ความสมัครใจในการใช้งาน (Voluntariness of Use) ซึ่ง
อาจท าให้ผลของตัวแปรอิสระต่อพฤติกรรมการใช้งานเปลี่ยนแปลงไปในแต่ละกลุ่มตัวอย่าง 

UTAUT ได้รับการยอมรับว่าเป็นหนึ่งในทฤษฎีที่มีความครอบคลุมและสามารถอธิบายพฤติกรรม
การยอมรับเทคโนโลยีได้อย่างแม่นย า และยังสามารถปรับประยุกต์ให้เข้ากับเทคโนโลยีสมัยใหม่ เช่น 
หุ่นยนต์, AI, ระบบ IoT และแพลตฟอร์มดิจิทัลในภาคธุรกิจบริการอย่างกว้างขวาง 
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ภาพที่ 2-1 Unified Theory of Acceptance and Use of Technology (UTAUT) 

 
2.2 ทฤษฎี TAM (Technology Acceptance Model)  

เป็นทฤษฎีพ้ืนฐานที่ใช้ในการศึกษาการยอมรับเทคโนโลยี ซึ่งพัฒนาโดย Fred Davis (1989) 
โดยมุ่งเน้นปัจจัยส าคัญ 2 ประการ ได้แก่ การรับรู้ประโยชน์ (Perceived Usefulness) ซึ่งสะท้อนถึง
ระดับท่ีผู้ใช้เชื่อว่าเทคโนโลยีสามารถช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพในการท างานหรือการใช้ชีวิต และการรับรู้
ความง่ายในการใช้งาน (Perceived Ease of Use) ซึ่งหมายถึงระดับท่ีผู้ใช้เชื่อว่าการใช้งานเทคโนโลยี
ไม่ซับซ้อนและไม่ต้องใช้ความพยายามมาก โดยทั้งสองปัจจัยดังกล่าวมีอิทธิพลต่อทัศนคติ ความพึง
พอใจ และความตั ้งใจในการใช้งานเทคโนโลยีของผู ้ใช้นอกจากนี้ แบบจ าลอง TAM ยังอธิบาย
ความสัมพันธ์เชิงสาเหตุระหว่างตัวแปรต่าง ๆ โดยระบุว่าการรับรู้ความง่ายในการใช้งานมีอิทธิพลต่อ
การรับรู้ประโยชน์ กล่าวคือ หากผู้ใช้รับรู้ว่าเทคโนโลยีใช้งานได้ง่าย จะส่งผลให้เกิดการรับรู ้ว่า
เทคโนโลยีนั้นมีประโยชน์มากยิ่งขึ้น ในขณะเดียวกัน การรับรู้ประโยชน์และการรับรู้ความง่ายในการ
ใช้งานยังส่งผลต่อทัศนคติในการใช้งาน (Attitude Toward Use) ซึ่งเป็นตัวแปรส าคัญที่มีบทบาทใน
การก าหนดความตั้งใจเชิงพฤติกรรม (Behavioral Intention to Use) และน าไปสู่การใช้งานจริง 
(Actual System Use) ในที่สุด 

ทฤษฎี TAM ยังสามารถน าไปประยุกต์ใช้ในการศึกษาการยอมรับเทคโนโลยีในหลากหลาย
บริบท เช่น ระบบสารสนเทศ อุปกรณ์อัจฉริยะ และหุ่นยนต์บริการ โดยนักวิจัยสามารถปรับขยาย
แบบจ าลองด้วยการเพิ่มตัวแปรภายนอก (External Variables) อาทิ ความไว้วางใจ (Trust) ความ
เพลิดเพลินในการใช้งาน (Perceived Enjoyment) และอิทธิพลทางสังคม (Social Influence) 
เพื่อให้สอดคล้องกับบริบทของการศึกษา และเพิ่มความสามารถในการอธิบายพฤติกรรมของผู้ใช้ได้
อย่างครอบคลุมมากยิ่งขึ้นอย่างไรก็ตาม แม้ว่า TAM จะเป็นแบบจ าลองที่มีความเรียบง่ายและได้รับ
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ความนิยมอย่างแพร่หลาย แต่ยังคงมีข้อจ ากัดในด้านการไม่ครอบคลุมปัจจัยทางสังคมและสิ่งแวดล้อม
อย่างเพียงพอ ส่งผลให้มีการพัฒนาแบบจ าลองต่อยอด เช่น UTAUT เพื่อเพิ่มความครอบคลุมของ
ป ัจจ ัยท ี ่ม ีอ ิทธ ิพลต ่อการยอมร ับและการใช ้งานเทคโนโลย ีให ้ม ีความสมบูรณ์มากย ิ ่ งขึ้น

 
ภาพที่ 2-2 ทฤษฎี TAM (Technology Acceptance Model) 

 
2.3 การวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ(Exploratory Factor Analysis: EFA) 

การวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ ตามแนวคิดของ Joseph F. Hair และคณะ (2010) 
เป ็นเทคนิคทางสถิต ิท ี ่ ใช ้ในการค้นหาโครงสร ้างแฝง (Latent Structure) ของข้อมูล โดยมี
วัตถุประสงค์เพื่อจัดกลุ่มตัวแปรที่มีความสัมพันธ์กันให้อยู่ในองค์ประกอบเดียวกัน โดยไม่จ าเป็นต้อง
ก าหนดจ านวนองค์ประกอบล่วงหน้า 

กระบวนการวิเคราะห์ EFA ประกอบด้วยหลายขั้นตอนส าคัญ ได้แก่ การตรวจสอบความ
เหมาะสมของข้อมูลก่อนการวิเคราะห์ โดยใช้ค่า Kaiser-Meyer-Olkin (KMO) เพื่อวัดความเพียงพอ
ของกลุ ่มตัวอย่าง และการทดสอบ Bartlett’s Test of Sphericity เพื ่อตรวจสอบว่าตัวแปรมี
ความสัมพันธ์กันเพียงพอส าหรับการวิเคราะห์หรือไม่ จากนั้นจึงด าเนินการสกัดองค์ประกอบ (Factor 
Extraction) และหมุนแกนองค์ประกอบ (Factor Rotation) เพื ่อให้ได้โครงสร้างที ่ช ัดเจนและ
สามารถตีความได้ง่ายนอกจากนี้ การประเมินความเชื่อมั่นของเครื่องมือวิจัยนิยมใช้ค่าสัมประสิทธิ์
แอลฟาของครอนบาค (Cronbach’s Alpha) โดยก าหนดเกณฑ์ท่ียอมรับได้ไม่ต ่ากว่า 0.70 เพ่ือแสดง
ว่าแบบสอบถามมีความสอดคล้องภายในและมีความน่าเชื่อถือในการวัดตัวแปรในการประยุกต์ใช้กับ
งานวิจัยด้านการยอมรับเทคโนโลยี การวิเคราะห์ EFA สามารถช่วยยืนยันการจัดกลุ่มตัวแปร เช่น 
ความเชื่อมั่น (Trust) การรับรู้ประโยชน์ (Perceived Usefulness) ความเพลิดเพลินในการใช้งาน 
(Perceived Enjoyment) และความวิตกกังวลต่อเทคโนโลยี (Technology Anxiety) ซึ่งล้วนเป็น
ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อความตั้งใจในการยอมรับเทคโนโลยีของผู้ใช้ 
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2.4 การวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณ (Multiple Regression Analysis) 
การวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณ (Multiple Regression Analysis) ตามแนวคิดของ Jacob 

Cohen และคณะ (2003) เป็นเทคนิคทางสถิติที่ใช้ศึกษาความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรตาม 1 ตัว กับ
ตัวแปรอิสระตั้งแต่ 2 ตัวขึ้นไป เพื่อวิเคราะห์ว่าตัวแปรอิสระแต่ละตัวมีอิทธิพลต่อผลลัพธ์มากน้อย
เพียงใด โดยแนวคิดส าคัญคือการน าตัวแปรหลายตัวมาร่วมกันท านายค่าของตัวแปรตาม เช่น รายไ ด้
อาจขึ้นอยู่กับระดับการศึกษา อายุ และประสบการณ์การท างาน 
รูปแบบของสมการถดถอยพหุคูณสามารถเขียนได้ในลักษณะ 

Y = β₀ + β₁X₁ + β₂X₂ + … + βₙXₙ + ε 
โดยที่ Y คือตัวแปรตาม 

X คือตัวแปรอิสระ  

β คือค่าสัมประสิทธิ์การถดถอย  

ε คือค่าความคลาดเคลื่อน 
ผลลัพธ์ส าคัญของการวิเคราะห์ ได้แก่ ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอย (Regression Coefficient: 

β) ซึ่งแสดงถึงทิศทางและขนาดของอิทธิพลของตัวแปรอิสระแต่ละตัวต่อ ตัวแปรตาม โดยค่าบวก
แสดงความสัมพันธ์เชิงบวก และค่าลบแสดงความสัมพันธ์เชิงลบ นอกจากนี้ยังมีค่า R² (Coefficient 
of Determination) ซึ่งใช้วัดความสามารถของโมเดลในการอธิบายความแปรปรวนของตัวแปรตาม 
โดยมีค่าอยู่ระหว่าง 0 ถึง 1 ยิ่งค่า R² สูง แสดงว่าโมเดลสามารถอธิบายข้อมูลได้ดีนอกจากนั้น ยังมี
การพิจารณาค่า Adjusted R² ซึ่งเป็นค่าที่ปรับแก้ตามจ านวนตัวแปรอิสระในโมเดล ท าให้มีความ
เหมาะสมในการเปรียบเทียบโมเดลที่มีจ านวนตัวแปรแตกต่างกัน รวมถึงการทดสอบนัยส าคัญทาง
สถิติของโมเดลโดยรวม (F-test) และการทดสอบนัยส าคัญของตัวแปรรายตัว (t-test) เพื่อยืนยันว่า
ตัวแปรอิสระใดมีอิทธิพลต่อ ตัวแปรตามอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติอีกทั้ง การวิเคราะห์การถดถอย
พหุคูณยังมีข้อสมมติฐานที่ส าคัญ เช่น ความเป็นอิสระของค่าคลาดเคลื่อน ( Independence) ความ
เป็นเส้นตรง (Linearity) การไม่มีปัญหาความสัมพันธ์กันสูงระหว่างตัวแปรอิสระ (Multicollinearity) 
และการมีการกระจายตัวแบบปกติของค่าคลาดเคลื่อน ซึ่งนักวิจัยควรตรวจสอบก่อนท าการวิเคราะห์
เพ่ือให้ผลลัพธ์มีความน่าเชื่อถือดังนั้น การวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณจึงเป็นเครื่องมือส าคัญที่ช่วยให้
นักวิจัยสามารถอธิบายความสัมพันธ์ ท านายผลลัพธ์ และวิเคราะห์ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อปรากฏการณ์ที่
ศึกษาได้อย่างเป็นระบบและมีประสิทธิภาพ 
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2.5 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
กฤตภัค วรเมธพาสุข (2562) ศึกษาเรื่อง อิทธิพลของความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ และการรับรู้

การควบคุมได้ ที่มีผลต่อการ รับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความเชื่อใจ และการยอมรับต่อหุ่นยนต์ การทดสอบ 
วิจัยพบว่า ความคล้ายคลึงทางรูปลักษณ์ส่งผลบวกต่อการรับรู้ถึงความเหมือนมนุษย์และความเชื่อใจ
ในหุ่นยนต์ ขณะเดียวกัน การรับรู้การควบคุมได้ของผู้ใช้ยังเพิ่มระดับความไว้วางใจและการยอมรับ
หุ่นยนต์ในภาคบริการได้อย่างมีนัยส าคัญ ผลการทดสอบ พบว่า ในภาพรวม ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์
และการรับรู้การควบคุม ได้อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ .01 (R2 = .501, p < .01) ความคล้ายคลึง
เชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุมสามารถ อธิบายความแปรปรวนของความไว้วางใจหุ่นยนต์ โดย
มีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน ที่ระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .212, p < .01) 
ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์และการรับรู้ การควบคุมสามารถอธิบายความแปรปรวนของการยอมรับ
หุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ เป็นตัวแปรส่งผ่านที่ระดับนัยส าคัญทางสถิติ .01 (R2 = .127, 
p = .007) 

บุญทวี จันทสุวรรณ (2566) ศึกษาเรื่อง การยอมรับนวัตกรรมโดยใช้การประเมินคุณภาพบริการ
ของหุ่นยนต์บริการในโรงแรม 5 ดาว ในเขต กรุงเทพมหานคร ทดสอบพบว่าคุณภาพบริการของหุ่นยนต์
มีผลกระทบโดยตรงต่อการยอมรับของผู้ใช้ โดยการประเมินในด้านความสะดวกสบาย ความรวดเร็ว 
และความสามารถในการตอบสนองต่อความต้องการของลูกค้า เป็นปัจจัยส าคัญที่ส่งผลต่อระดับ
ความพึงพอใจและความไว้วางใจในหุ่นยนต์บริการ ผลการทดสอบการบูรณาการหุ่นยนต์บริการร่วมกับ
อุตสาหกรรมโรงแรมห้าดาว แสดงถึงนัยส าคัญการเปลี่ยนแปลงและพลวัตของเทคโนโลยียุคใหม่ 
โดยการท าแบบส ารวจเชิงปริมาณแบ่งออกเป็นห้าปัจจัย ได้แก่ รูปลักษณ์ (Tangibles) ความน่าเชื่อถือ 
(Reliability) การตอบสนอง(Responsiveness) ความมั่นใจ (Assurance) และความเข้าอกเข้าใจ 
(Empathy) ทั้ง 5 ปัจจัยนี้มาจากแนวคิด ปัจจัยคุณภาพการบริการห้าด้าน (SERVQUAL) 

ณัชชารีย์ ฐิติสกุลวิทย์ (2565) ศึกษาเรื่อง ปัจจัยที่มีผลต่อความตั้งใจในการยอมรับหุ่นยนต์เพ่ือน
เพื่อการดูแลผู้สูงอายุ ในมุมมองของการประยุกต์แบบจ าลองการยอมรับระบบแรงจูงใจ ด้านความพึงพอใจ 
งานวิจัยนี้ใช้เกณฑ์ค่าสัมประสิทธิ์ครอนบาคแอลฟาไม่น้อยกว่า 0.7 ซึ่งถือเป็นเกณฑ์ ที่เหมาะสมส าหรับ
งานวิจัยแบบ Basic Research (Sekaran and Bougie, 2010) หากพบข้อคาถาม ที่มีค่าสัมประสิทธิ์ 
ครอนบาคแอลฟาต่ากว่า 0.7 จะทาการปรับปรุงแก้ไขข้อคาถามให้เหมาะสมแล้วจึงนาแบบสอบถามที่
ได้รับการปรับปรุงเรียบร้อยแล้ว ไปใช้ในการเก็บข้อมูลจริงจากแบบสอบถามอิเล็กทรอนิกส์ผ่ าน
สื่อสังคมออนไลน์ปัจจัยการรับรู้ความง่ายในการใช้: ส่งผลทางตรงต่อการรับรู้ประโยชน์ การควบคุม 
และความสนุกสนาน แต่ไม่ส่งผลทางอ้อมต่อความตั้งใจในการยอมรับหุ่นยนต์เพ่ือนปัจจัยลักษณะทาง
มานุษยวิทยาของหุ่นยนต์: ส่งผลทางตรงต่อความสนุกสนานและความเชื่อมั่นในหุ่นยนต์  อีกทั้งส่งผล
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ทางอ้อมต่อความตั้งใจในการยอมรับหุ่นยนต์ความตั้งใจในการยอมรับ ขึ้นกับปัจจัยเช่น ความเชื่อมั่น
ในหุ่นยนต์ การรับรู้ประโยชน์ ความสนุกสนาน และความกลัวเทคโนโลยี 

สุรเชษฐ์ วงศ์กาญจนะ (2563) ศึกษาเรื่อง ทัศนคติเกี่ยวกับการใช้หุ่นยนต์แทนแรงงานของ
พนักงาน กลุ่มไทยแมนูแฟคเจอริ่ง 4.0 โซลูชั่น คลัสเตอร์ในจังหวัดชลบุรี  การทดสอบ พนักงานส่วน
ใหญ่เป็นเพศชาย อายุ 18-25 ปี มีระดับการศึกษาและต าแหน่งงานในสายวิศวกรรมและการผลิต 
รายได้เฉลี่ย 10,201-18,200 บาทต่อเดือน ทัศนคติเกี่ยวกับการใช้หุ่นยนต์แทนแรงงานอยู่ในระดับ
เห็นด้วย ทั้งในด้านความรู้ ความเข้าใจ อารมณ์ และพฤติกรรมในการปรับตัว ผลการเปรียบเทียบ
ทัศนคติตามปัจจัยส่วนบุคคลพบว่า เพศและสายงานไม่มีผลต่อทัศนคติ ในขณะที่อายุ การศึกษา 
รายได้ และอายุงานมีผลแตกต่างกันในบางด้าน  

วรวุฒิ ตั้งนรกุล และคณะ (2565) ศึกษาเรื่อง หุ่นยนต์ขนส่งอาหารยาและเวชภัณฑ์ควบคุม 
ผ่านสมาร์ตโฟน ผลการวิจัยเกี่ยวกับหุ่นยนต์ขนส่งอาหาร ยา และเวชภัณฑ์ท่ีควบคุมผ่านสมาร์ตโฟนพบว่า 
หุ่นยนต์มีโครงสร้างแข็งแรงจากสแตนเลสและขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ DC โดยควบคุมผ่านแอปพลิเคชัน 
Blynk และสัญญาณ WiFi ประสิทธิภาพในการติดต่อสื่อสารมีความแม่นย าในระยะไม่เกิน 40 เมตร 
ผลการทดสอบความพึงพอใจของผู้ใช้ชี้ให้เห็นว่าหุ่นยนต์มีประสิทธิภาพการใช้งานสูง และด้าน
การบ ารุงรักษาและความปลอดภัยอยู่ในระดับมาก  

พงศ์พล ห่อตระกูล (2562) ศึกษาเรื่อง การยอมรับเทคโนโลยีของนวัตกรรมระบบหุ่นยนต์โต้ตอบ
สนทนาอัตโนมัติ ขององค์การบริหารส่วนจังหวัดแม่ฮ่องสอน  การศึกษานี้ใช้วิธีการวิจัยเชิงปริมาณ
โดยเก็บข้อมูลจากแบบสอบถามออนไลน์จ านวน 362 ชุด เพื่อตรวจสอบความน่าเชื่อถือ (Reliability) 
ซึ่งได้ค่าความน่าเชื่อถือที่ 0.951 และเปรียบเทียบผลกับการสัมภาษณ์และสนทนากลุ่ม ในเชิงคุณภาพ 
ผู้ศึกษาใช้การตรวจสอบข้อมูลแบบสามเส้า (Triangulation) โดยรวบรวมข้อมูลจากหลายแหล่ง เช่น 
การสังเกต ซักถาม และเอกสาร จากนั้นน าข้อมูลที่สรุปได้กลับไปให้ผู้ให้ข้อมูลยืนยันความถูกต้อง  
และการศึกษาในเรื่อง ปัจจัยที่ส่งผลส่งผลต่อการเกิดพฤติกรรมการยอมรับการใช้งาน (Use behavior) 
นวัตกรรมระบบหุ่นยนต์โต้ตอบสนทนาอัตโนมัติ ขององค์การบริหารส่วนจังหวัดแม่ฮ่องสอน ได้ว่า 
ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่มีพฤติกรรมยอมรับการใช้งานนวัตกรรมระบบหุ่นยนต์โต้ตอบสนทนา
อัตโนมัติ ขององค์การบริหารส่วนจังหวัดแม่ฮ่องสอนในระดับน้อย ซึ่งสอดคล้องกับผลการศึกษาใน
เรื่องปัจจัยที่ส่งผลท าให้เกิดพฤติกรรมที่แสดงถึงความตั้งใจในการใช้งานนวัตกรรมระบบหุ่นยนต์
โต้ตอบสนทนาอัตโนมัติ ขององค์การบริหารส่วนจังหวัดแม่ฮ่องสอนที่อยู่ในระดับน้อย  

ณัฐิวุฒิ สินสอนวรภัทร (2565) ศึกษาเรื่อง ปัจจัยที่ส่งผลต่อการยอมรับนวัตกรรมหุ่นยนต์ดูแล
ผู้สูงอายุใน กรุงเทพมหานคร จากผลการวิเคราะห์สถิติเชิงพรรณนาในเรื่องคิดเห็นและทัศนคติการยอมรับ
นวัตกรรม หุ่นยนต์ดูแลผู้สูงอายุในเขตกรุงเทพมหานคร สรุปว่า ผู้สูงอายุในเขตกรุงเทพมหานคร  
มีการยอมรับ การใช้งานนวัตกรรมหุ่นยนต์ดูแลผู้สูงอายุในภาพรวมอยู่ในระดับปานกลาง ในด้านปัจจัย
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ต่าง ๆ ที่ส่งผล ต่อทัศนคติการยอมรับนวัตกรรมหุ่นยนต์ดูแลผู้สูงอายุ พบว่า ด้านการรับรู้การรับ
การได้ประโยชน์มี ค่าเฉลี่ยอยู่ในระดับมาก ขณะที่ด้านคุณลักษณะด้านผู้สูงอายุ การรับรู้การใช้งานง่าย 
การรับรู้ถึงความ เสี่ยง ความคาดหวังในประสิทธิภาพ ความคาดหวังในความพยายาม ด้านอิทธิพล
ทางสังคม ด้าน สภาพสิ่งอ านวยความสะดวกในการใช้งาน ด้านความเข้ากันได้ และด้านความตั้งใจใช้
มีค่าเฉลี่ยอยู่ใน ระดับปานกลาง 

คณิติน เดชาพิทักษ์ (2565) ศึกษาเรื่อง ความพึงพอใจในการซื้อเครื่องดื่มผ่านหุ่นยนต์ชงกาแฟ
อย่างต่อเนื่อง กรณีศึกษาร้านกาแฟอเมซอน ผลการวิเคราะห์ทางสถิติเกี่ยวกับอิทธิพลของปัจจัย
ที่ส่งผลต่อความพึงพอใจในการซื้อ เครื่องดื่มผ่านหุ่นยนต์ชงกาแฟพบว่าปัจจัยด้าน ความไว้วางใจ และ
การรับรู้ความเสี่ยง มีอิทธิพลต่อความพึงพอใจ ซึ่งปัจจัยที่ส่งผลมากที่สุด คือปัจจัยด้านความไว้วางใจ 
(β = 0.488) โดยผู้ตอบแบบสอบถามให้ความส าคัญเกี่ยวกับความไว้วางใจในการใช้บริการจากหุ่นยนต์
ชงกาแฟ เช่น เชื่อว่า หุ่นยนต์ชงกาแฟมีเทคโนโลยีที่มีประสิทธิภาพที่จะสามารถส่งมอบเครื่อ งดื่มให้
ลูกค้าได้อย่างถูกต้อง รองลงมาคือปัจจัยด้าน การรับรู้ความเสี่ยง (β = 0.397) ซึ่งผู้ตอบแบบสอบถาม
ได้ให้ความส าคัญกับ การรับรู้ความเสี่ยงเช่น คิดว่าการสั่งเครื่องดื่มด้วยหุ่นยนต์ชงกาแฟ มีความผิดพลาด
น้อยกว่าการสั่ง เครื่องดื่มผ่านช่องทางอื่น ในขณะที่ปัจจัยด้านความพึงพอใจส่งผลต่อปัจจัยด้านการซ้ือ
เครื่องดืม่ผ่าน หุ่นยนต์ชงกาแฟอย่างต่อเนื่อง 

นฤมล จันทร์ไมตรี (2565) ศึกษาเรื่อง ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการรับรู้ประโยชน์ การรับรู้ความสะดวก
ที่ส่งผลต่อทัศนคติในการใช้ เครื่องสั่งอาหารอัตโนมัติ (KIOSK) ของผู้บริโภคในเขตกรุงเทพมหานคร 
กรณีศึกษา McDonald’s ผลการศึกษาพบว่าการรับรู้ประโยชน์ (Perceived Usefulness) และการรับรู้
ความสะดวก (Perceived Ease of Use) ของเครื่องสั่งอาหารอัตโนมัติเป็นปัจจัยส าคัญที่ผู้ประกอบการ
ควรให้ความส าคัญ การประชาสัมพันธ์ประโยชน์ เช่น การค้นหาโปรโมชั่นและลดเวลารอคอย สามารถ
เพิ่มความพึงพอใจของลูกค้าได้ นอกจากนี้ การแนะน าวิธีการใช้เครื่องให้ลูกค้าเข้าใจง่ายและสะดวก 
จะช่วยเสริมให้ลูกค้ามีทัศนคติที่ดีและยอมรับการใช้งานเครื่องสั่งอาหารอัตโนมัติในอนาคต  

กนกกาญจน์ ห้อยมาลา (2567) ปัจจัยที่ส่งผลต่อการน าหุ่นยนต์ดูแลสุขภาพมาใช้ในโรงพยาบาล: 
กรณีศึกษาโรงพยาบาลศิริราชปิยมหาราชการุณย์ วิเคราะห์ความสัมพันธ์ระหว่างปัจจัยต่าง ๆ  ผลการวิจัย
พบว่า ปัจจัยการรับรู้ความเสี่ยง รวมถึงความกังวลเกี่ยวกับกฎหมาย ความเป็นส่วนตัว ความเชื่อมั่น 
และความปลอดภัยปัจจัยความกังวลเกี่ยวกับระบบรวมถึงปัญหาทางเทคนิค ความคาดหวังในประสิทธิภาพ 
ความคาดหวังในความพยายาม และปัญหาด้านเวลาปัจจัยความกังวลเกี่ยวกับจริยธรรม อิทธิพลทางสังคม
และการต่อต้านการเปลี่ยนแปลงปัจจัยสิ่งอ านวยความสะดวกในการใช้งาน: การสนับสนุนและทรัพยากร
ที่เพียงพอความตั้งใจใช้งานและพฤติกรรมการใช้งาน ความเชื่อมั่นในการใช้หุ่นยนต์ช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพ
และความสะดวกในการท างาน ปัจจัยเหล่านี้มีผลต่อความตั้งใจใช้งาน 82% และพฤติกรรมการใช้งาน 
91% โดยแสดงแนวทางการน าหุ่นยนต์มาใช้ในโรงพยาบาลอย่างมีประสิทธิภาพ 
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Ivanov and Webster (2023) ศึกษาเรื ่อง Restaurants and robots: public preferences 
for robot food and beverage services ผลการวิจัยพบว่าผู้บริโภคยังลังเลที่จะยอมรับหุ่นยนต์ใน
การท าอาหาร แม้จะยอมรับหุ่นยนต์ในงานบริการด้านอาหารและเครื่องดื่ม โดยเฉพาะบทบาทการจัดส่ง
อาหาร ความเชื่อว่าการท าอาหารต้องการความคิดสร้างสรรค์และศิลปะจากมนุษย์เป็นอุปสรรคที่ต้องแก้ไข 
แต่หุ่นยนต์อาจใช้เพ่ือความบันเทิงได้เช่นเดียวกับเชฟคนดัง นอกจากนี้ เพศไม่ส่งผลต่อทัศนคติต่อหุ่นยนต์
ในอุตสาหกรรมอาหารและเครื่องดื่ม แต่พบว่าคนรุ่นใหม่ยอมรับเทคโนโลยีหุ่นยนต์มากกว่าคนรุ่นเก่า  

Chang et al. (2022) ศึกษาเร ื ่อง Factors influencing consumers’ willingness to accept 
service robots: Based on online reviews of Chinese hotels ผลการวิเคราะห์สรุปได้ว่าผู้ใช้
โรงแรมระดับกลางถึงสูงในจีนมีความคิดเห็นเชิงบวกต่อการใช้หุ่นยนต์ในการให้บริการน าทางและส่งของ 
โดยความคิดเห็นที่พบบ่อยที่สุดคือประสิทธิภาพการท างานและแรงจูงใจภายใน รองลงมาคือ การท าให้
หุ่นยนต์มีลักษณะคล้ายมนุษย์และอารมณ์ และเงื่อนไขที่เอ้ือต่อการใช้งาน แม้ว่ามิติด้านอิทธิพลทางสังคม
จะไม่ส่งผลต่อการประเมินการโต้ตอบกับหุ่นยนต์ ผู้ใหญ่และเด็กใช้หุ่นยนต์ด้วยความสนใจเป็นหลัก 
ซึ่งส่วนใหญ่เป็นครั้งแรกที่ได้สัมผัสกับหุ่นยนต์  

Seo and Lee (2021) ศึกษาเรื ่อง The Emergence of Service Robots at Restaurants: 
Integrating Trust, Perceived Risk, and Satisfaction ใช้แบบส ารวจเชิงปริมาณเพื่อเก็บข้อมูลจาก
ผู้บริโภคที่เคยใช้บริการหุ่นยนต์ในร้านอาหาร โดยมุ่งเน้นไปที่การวิเคราะห์ความไว้วางใจ ความเสี่ยงที่รบัรู้ 
และความพึงพอใจของผู้ใช้ เพื่อน ามาบูรณาการความสัมพันธ์ระหว่างปัจจัยเหล่านี้กับการยอมรับการใช้
หุ่นยนต์ ผลส ารวจถูกวิเคราะห์ด้วยการวิเคราะห์ทางสถิติ เช่น การวิเคราะห์เส้นทาง (path analysis) 
และการวิเคราะห์ความสัมพันธ์เชิงโครงสร้าง (structural equation modeling)  การเพิ่มความไว้วางใจ
ในบริการหุ่นยนต์จะเพ่ิมความพึงพอใจของลูกค้าต่อร้านอาหารที่ใช้หุ่นยนต์ ในขณะที่ความเสี่ยงที่รับรู้
มากขึ้นจะลดความพึงพอใจต่อตัวหุ่นยนต์บริการ ซึ่งสอดคล้องกับการศึกษาก่อนหน้าในโมเดล TAM 
ที่ขยายผล การศึกษานี้ยังพบว่าความเสี่ยงที่รับรู้จากหุ่นยนต์บริการมีผลเชิงลบต่อความพึงพอใจและ
ความตั้งใจที่จะกลับมาใช้บริการอีกในร้านอาหารของโรงแรมธุรกิจ ผลการวิจัยชี้ว่าความเสี่ยงที่รับรู้
ต่อหุ่นยนต์มีค่าเฉลี่ยสูงกว่าความไว้วางใจ ดังนั้น การลดความเสี่ยงของผู้บริโภคต่อหุ่นยนต์เชฟและ
หุ่นยนต์บริการควรมีความส าคัญมากกว่าการเพ่ิมความไว้วางใจ  

Choi and Wan (2021) ศึกษาเรื ่อง The Rise of Service Robots in the  Hospitality Industry: 
Some Actionable Insights งานวิจัยนี้ใช้วิธีการวิเคราะห์ข้อมูลจากการส ารวจและวรรณกรรมที่เกี่ยวขอ้ง 
โดยศึกษาแนวโน้มการน าหุ่นยนต์บริการมาใช้ในอุตสาหกรรมการบริการ โดยเฉพาะหลังการระบาด
ของ COVID-19 ซึ่งได้เร่งการน าเทคโนโลยีนี้มาใช้ งานวิจัยเน้นการวิเคราะห์บทบาทของหุ่นยนต์ที่มี
ระดับความฉลาดต่าง ๆ รวมถึงปัจจัยที่ส่งผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ของผู้บริโภค เช่น ความไว้วางใจ 
การรับรู้ความเสี่ยง และความต้องการความเป็นมนุษย์ของหุ่นยนต์ ผลสรุป ผลวิจัยพบว่า หุ่นยนต์บริการ
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ช่วยลดการติดต่อระหว่างบุคคลและเพิ่มความปลอดภัย ท าให้ผู้บริโภคมีแนวโน้มยอมรับหุ่นยนต์มากขึ้น 
โดยเฉพาะในวัฒนธรรมที่มีความกลัวการติดเชื้อสูง เช่น ในประเทศแถบเอเชีย อย่างไรก็ตาม การออกแบบ
หุ่นยนต์ให้มีลักษณะคล้ายมนุษย์อาจส่งผลให้เกิดความรู้สึกไม่สบายใจ ดังนั้นการใช้หุ่นยนต์ควรพิจารณา
ตามบริบททางวัฒนธรรมและความต้องการของผู้บริโภค 

Jang and Lee (2020) ศึกษาเรื่อง Serving Robots: Management and Applications for 
Restaurant Business Sustainability การวิจัยนี้มุ่งศึกษาเก่ียวกับคุณลักษณะของหุ่นยนต์เสิร์ฟ เช่น 
ความน่ารัก ความฉลาด และความปลอดภัย และการใช้ (AI) โดยส ารวจผลกระทบต่อการรับรู้
ประโยชน์ ความเสี่ยง ความพึงพอใจ และความตั้งใจที่จะกลับมาใช้บริการในร้านอาหาร ผลจากการส ารวจ
ออนไลน์จ านวน 294 ตัวอย่าง พบว่าคุณลักษณะเหล่านี้มีผลเชิงบวกต่อการรับรู้ประโยชน์และคุณค่า 
ซึ่งส่งผลให้ลูกค้าพึงพอใจและมีความตั้งใจที่จะกลับมาใช้บริการใหม่ โดยความปลอดภัยเป็นปัจจัยที่
ส าคัญที่สุดในการลดความเสี่ยงและเพิ่มความพึงพอใจแก่ลูกค้า ทั้งนี้ ผู้จัดการร้านอาหารควรเน้นย ้า
ภาพลักษณ์ที่ปลอดภัยและเป็นมิตรของหุ่นยนต์เพ่ือสร้างประสบการณ์ที่ดีให้กับลูกค้า 

Qu (2024) ศึกษาเรื ่อง SWOT Analysis of Customer Perceptions Towards AI Robot 
Services in Bangkok Restaurantsงานวิจัยในเอกสารนี้ศึกษาการรับรู้ของลูกค้าต่อบริการหุ่นยนต์ 
AI ในร้านอาหารที่กรุงเทพฯ โดยใช้การวิเคราะห์ SWOT เพื่อระบุจุดแข็ง จุดอ่อน โอกาส และภัยคุกคาม 
งานวิจัยนี้รวบรวมข้อมูลผ่านการสัมภาษณ์ผู้เข้าร่วม 15 คน ซึ่งประกอบด้วยลูกค้า พนักงานบริการ 
และผู้จัดการร้านอาหาร เพ่ือหาข้อมูลเชิงลึกผลการวิจัยหลักพบว่า หุ่นยนต์ AI ได้รับการชื่นชมในเรื่อง
ความแปลกใหม่และประสิทธิภาพในการให้บริการ ซึ่งช่วยดึงดูดลูกค้าและเพิ่มประสิทธิภาพการท างาน 
อย่างไรก็ตาม มีลูกค้าบางส่วนที่รู้สึกขาดการปฏิสัมพันธ์กับมนุษย์ โดยมองว่าหุ่นยนต์ไม่มีความเป็นส่วนตัว 
งานวิจัยสรุปว่าหุ่นยนต์ AI สามารถเพ่ิมประสิทธิภาพได้ แต่ข้อจ ากัดในการปฏิสัมพันธ์กับลูกค้าอย่างเป็น
ส่วนตัวถือเป็นความท้าทาย ข้อเสนอแนะได้แก่ การผสมผสานบริการจากมนุษย์และหุ่นยนต์ การลงทุน
ในเทคโนโลยีเพิ่มเติม และการพิจารณาผลกระทบทางสังคมและเศรษฐกิจจากการใช้หุ่นยนต์ AI ในธุรกิจ
บริการ 

Molinillo, Rejón-Guardia, and Anaya-Sánchez (2022) ศึกษาเรื่อง Exploring the 
antecedents of customers’ willingness to use service robots in restaurants ผลการทดสอบ 
ใช้แนวคิดจากทฤษฎีการให้เหตุผลพฤติกรรม (Behavioral Reasoning Theory: BRT) เพื่อศึกษาปัจจัย
ที่มีอิทธิพลต่อความเต็มใจของลูกค้าในการใช้หุ่นยนต์บริการในร้านอาหาร และความตั้งใจที่จะแนะน า
ร้านที่ใช้หุ่นยนต์ ผลลัพธ์เชิงสถิติส าคัญ ทัศนคติที่ดีต่อการใช้หุ่นยนต์ และข้อโต้แย้งต่อการใช้หุ่นยนต์  
มีผลส าคัญต่อความเต็มใจของลูกค้าในการใช้หุ่นยนต์บริการทัศนคติที่ดี ยังส่งผลบวกต่อความตั้งใจที่จะ
แนะน าร้านที่ใช้หุ่นยนต์บริการคุณลักษณะของหุ่นยนต์ เช่น การรับรู้ด้านความสนุกสนาน (hedonic 
perceptions), ความปลอดภัยที ่รับรู ้ , คุณภาพของการโต้ตอบ , และการให้ลักษณะมนุษย์  
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(anthropomorphism) มีอิทธิพลต่อทัศนคติและข้อโต้แย้งของลูกค้างานวิจัยนี้ช่วยเสริมสร้าง
ความเข้าใจในปัจจัยที่ส่งผลต่อการยอมรับและการใช้หุ่นยนต์บริการในร้านอาหาร และสามารถน าไปใช้
ในการออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์บริการที่ตอบสนองความต้องการของลูกค้าได้ดียิ่งขึ้น 

Wu and Huo (2023) ศึกษาเรื่อง Impact of the introduction of service robots on consumer 
satisfaction: Empirical evidence from hotels ผู้วิจัยใช้วิธีเชิงปริมาณ โดยรวบรวมข้อมูลจากผู้ใช้บริการ
โรงแรมที่มีการใช้หุ่นยนต์บริการ ผ่านการออกแบบแบบสอบถามเพื่อวัดการรับรู้คุณลักษณะของ
หุ่นยนต์ เช่น ความอบอุ่น ความสามารถ และผลต่อความพึงพอใจของลูกค้า จากนั้นใช้เทคนิคการวิเคราะห์
ทางสถิติเพ่ือประเมินความสัมพันธ์ของปัจจัยต่าง ๆ ที่มีผลต่อความพึงพอใจของผู้บริโภคผลลัพธ์การใช้
หุ่นยนต์บริการมีผลเพิ่มความพึงพอใจของลูกค้าอย่างมีนัยส าคัญ โดยเฉพาะเมื่อลูกค้ารับรู้ว่าหุ่นยนต์
มีความสามารถในการโต้ตอบและให้บริการที่มีมนุษยสัมพันธ์ดี ความรู้สึกอบอุ่นและความเป็นมิตรของ
หุ่นยนต์เป็นปัจจัยส าคัญที่ท าให้ลูกค้าเกิดประสบการณ์เชิงบวกและยอมรับการ ใช้เทคโนโลยีใน
บริการมากขึ้น 

Song and Kim (2022) ศ ึกษาเร ื ่อง The role of human-robot interaction in consumers’ 
acceptance of humanoid retail service robotsนี้ศึกษาปัจจัยที่มีผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์บริการ 
โดยเน้นที่การปฏิสัมพันธ์ระหว่างมนุษย์กับหุ่นยนต์ (HRI)ใช้แบบสอบถามเก็บข้อมูลจากผู้บริโภคและ
วิเคราะห์ด้วยโมเดล SEMผลการวิจัยพบว่า ความสามารถของหุ่นยนต์ ความเป็นมิตร และรูปลักษณ์
ที่น่าเชื่อถือส่งผลต่อทัศนคติ ความไว้วางใจ และความตั้งใจในการใช้งานของผู้บริโภคค่าทางสถิติชี้ให้เห็น
ความสัมพันธ์ที่มีนัยส าคัญทางสถิติ (p < 0.001)ชี้ว่า HRI เป็นปัจจัยส าคัญที่ธุรกิจควรค านึงหากต้องการ
น าหุ่นยนต์มาให้บริการลูกค้า 

Huang and Liu (2022) ศึกษาเร ื ่อง Are consumers more attracted to restaurants featuring 
humanoid or non-humanoid service robots ผลลัพธ์ของงานวิจัยชี้ให้เห็นว่า ความสามารถ
ในการให้บริการและความสามารถทางสังคมของหุ่นยนต์ส่งผลบวกอย่างมีนัยส าคัญต่อทัศนคติและ
ความไว้วางใจของผู้บริโภค การรับรู้ถึงความอบอุ่นของหุ่นยนต์ช่วยเพิ่มความไว้วางใจ ทั้งทัศนคติ
และความไว้วางใจนี้มีผลต่อความตั้งใจใช้งานหุ่นยนต์บริการอย่างชัดเจน การออกแบบหุ่นยนต์ให้มี
ลักษณะเป็นมิตรและมีความสามารถสื่อสารได้ดีจึงส าคัญต่อการยอมรับและการใช้งานในธุรกิจค้าปลีก 
ทั้งทัศนคติและความไว้วางใจมีผลต่อความตั้งใจใช้งานหุ่นยนต์บริการ (β = 0.52 และ 0.41 ตามล าดับ, 
p < 0.001) ค่าท้ังหมดแสดงถึงความสัมพันธ์ที่มีนัยส าคัญทางสถิติและสนับสนุนสมมติฐานการวิจัย 

Adanan et al. (2024) ผลการวิจัยชี้ว่า Perceived Ease of Use (PEOU) หรือความง่ายใน
การใช้งานของหุ่นยนต์เสิร์ฟ มีอิทธิพลอย่างมีนัยส าคัญต่อทัศนคติของผู้บริโภค มากกว่า “Perceived 
Usefulness” (PU) หรือความเป็นประโยชน์ที่รับรู้ แม้ว่า PU จะมีความสัมพันธ์ในระดับปานกลางกับ
ทัศนคติ (r = 0.513) แต่กลับไม่ใช่ปัจจัยที่ท านายทัศนคติได้อย่างมีนัยส าคัญ (p = 0.043) ขณะที่ PEOU 
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แสดงความสัมพันธ์ในระดับสูงกับทัศนคติ (r = 0.766) และเป็นตัวท านายหลักที่ส าคัญ (p < 0.001)
การวิเคราะห์ถดถอยแสดงค่า Adjusted R² = 0.591 หมายความว่า โมเดลสามารถอธิบายความแปรปรวน
ของทัศนคติได้ถึง 59.1% โดยไม่มีปัญหา overfitting ผลวิจัยสะท้อนว่า ผู้บริโภคให้ความส าคัญกับ
ประสบการณ์การใช้งานที่ง่ายและราบรื่น มากกว่าการมองถึงผลประโยชน์หรือความสามารถของ
เทคโนโลยีโดยตรง ข้อเสนอแนะคือผู้ประกอบการควรออกแบบหุ่นยนต์ให้ใช้งานง่าย เชื่อถือได้ และ
สร้างความพึงพอใจ 
ตารางท่ี 2-1 สรุปงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 

เรื่อง อิทธิพลของความ
คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ 
และการรับรูู้้การ
ควบคุมได้ ทีี่่มีผลต่อ
การ รับรูู้้ความเหมือน
มนุษย ์ความเชืื่่อใจ 
และการยอมรับต่อ
หุุ่่นยนต์ [1] 

2562 1. Path Analysis  
2. Mplus  
3. S-E-E-K 
Theory  
4. Perceived 
Physical 
Appearance 
Similarity  
5.Controllability  
6 Trust in 
Automated 
Systems (TIAS)  
7.SEM 
 

ผลการวิเคราะห์พบว่า ความ
คล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์มีอิทธิพล
ต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์
ของหุ่นยนต์อย่างมีนัยส าคัญทาง
สถิติ โดยเมื่อผู้ใช้รับรู้ว่าหุ่นยนต์
ไม่สามารถควบคุมหรือคาดเดาได้
จะยิ่งเสริมให้อิทธิพล ส่งผลให้
ผู้ใช้รู้สึกว่าหุ่นยนต์มีความเป็น
มนุษย์มากข้ึน ซึ่งน าไปสู่ความ
ไว้วางใจและการยอมรับการใช้
งานนอกจากนี้ การรับรู้การ
ควบคุมยังมีอิทธิพลต่อโมเดล
อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 
.01 โดยสามารถอธิบายความ
แปรปรวนของตัวแปรได้ที่ R² = 
.501, .212 และ .127 ตามล าดับ 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
การยอมรับนวัตกรรม
โดยใช้การประเมิน
คุณภาพบริการของ
หุ่นยนต์บริการใน
โรงแรม 5 ดาวในเขต 
กรุงเทพมหานคร [2] 

2566 1.Quantitative 
Research 
2.SERVQUAL Model 
3.F-test 
4.P-value 
5.Correlation 
6.Regression 
Coefficient 

ผลการศึกษาพบว่า ความ
น่าเชื่อถือและความมั่นใจมี
อิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์
บริการในโรงแรมห้าดาวมากที่สุด 
ในขณะที่ความเข้าอกเข้าใจมี
อิทธิพลน้อยที่สุดระดับการ
ยอมรับหรือ R-square พบว่า ได้
ค่า0.652 สามารถแปลผลได้ว่า มี
ความแปรปรวนของข้อมูลร้อย
ละ 65.2 ของระดับการยอมรับที่ 
สมการถดถอย ซึ่งหมายถึงมีอีก
ร้อยละ 35 โดยประมาณ ที่เกิด
จากความแปรปรวนของข้อมูลที่
ไม่สามารถอธิบายได้หรือเกิดจาก
ปัจจัยแฝง อย่างไรก็ตามตัวเลข 
R-square ยังอยู่ในระดับที่
ค่อนข้างสูงซึ่งบ่งชี้ถึง ความ
แปรปรวนของระดับการยอมรับ 

ปัจจัยที่มีผลต่อความ
ตั้งใจในการยอมรับ
หุ่นยนต์เพื่อนเพ่ือการ
ดูแลผู้สูงอายุ ในมุมมอง
ของการประยุกต์
แบบจ าลองการยอมรับ
ระบบแรงจูงใจ ด้าน
ความพึงพอใจ[3] 

2565 -Technology 
Acceptance Model 
(TAM) 

-การวิจัยใช้แบบจำลอง
การยอมรับระบบ
แรงจูงใจด้านความพึง
พอใจ  
-การวิเคราะห์
ถดถอยเชิงเส้น 

การใช้งานที่ง่ายช่วยเพ่ิมการรับรู้
ประโยชน์ ความสนุก และการ
ควบคุมหุ่นยนต์ ขณะที่ลักษณะ
คล้ายมนุษย์ส่งผลต่อความสนุก
และความเชื่อมั่น ซึ่งทั้งหมดมีผล
ต่อความตั้งใจยอมรับหุ่นยนต์ 
โดยความเชื่อมั่น ความสนุก และ
ความกลัวเทคโนโลยีมีผลโดยตรง 
แต่การควบคุมและความเป็น
ส่วนตัวไม่มีผลต่อการยอมรับ 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
ทัศนคติเกี่ยวกับการใช้
หุ่นยนต์แทนแรงงาน
ของพนักงาน กลุ่มไทย
แมนูแฟคเจอริ่ง 4.0 
โซลูชั่น คลัสเตอร์ใน
จังหวัดชลบุรี [4]   

2565 1.การวิเคราะห์ข้อมูลเชิง
สถิติ ประกอบด้วยการ
วิเคราะห์ความถี่ 
(Frequency), ค่าร้อยละ 
(Percentage), ค่าเฉลี่ย 
(Mean), ส่วนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน (Standard 
Deviation) และ     
2. ทดสอบสมมติฐานด้วย
สถิติ T-Test เพ่ือ
เปรียบเทียบทัศนคติของ
พนักงานตามปัจจัยส่วน
บุคคล เช่น เพศ อายุ 
การศึกษา และรายได้ 

พนักงานส่วนใหญ่เห็นด้วยกับ
การใช้หุ่นยนต์แทนแรงงาน โดย
ทัศนคติด้านความรู้ ความเข้าใจ 
และพฤติกรรมมีระดับความเห็น
ด้วยสูง และไม่พบความแตกต่าง
ในทัศนคติเกี่ยวกับการใช้หุ่นยนต์
ตามปัจจัยส่วนบุคคล ยกเว้นใน
ด้านอารมณ์และความรู้สึกท่ีมี
ความแตกต่างเล็กน้อยเมื่อ
พิจารณาจากอายุและรายได้ของ
พนักงาน 

หุ่นยนต์ขนส่งอาหารยา
และเวชภัณฑ์ควบคุม
ผ่านสมาร์ตโฟน 
ผลการวิจัยเกี่ยวกับ
หุ่นยนต์ขนส่งอาหาร 
ยา และเวชภัณฑ์ที่
ควบคุมผ่านสมาร์ตโฟน 
[5]   

2565 1.IoT (Internet of 
Things) 
2.Blynk Mobile App 
Control 
 

หุ่นยนต์ขนส่งอาหาร ยา และ
เวชภัณฑ์ที่ควบคุมผ่านสมาร์ต
โฟน มีประสิทธิภาพในการส่ง
มอบงานได้อย่างแม่นย าและ
ต่อเนื่อง ช่วยลดภาระบุคลากร
และเวลาในการท างาน อีกท้ังยัง
ลดความเสี่ยงจากการสัมผัสและ
ความผิดพลาดในการจัดส่ง
ผู้ใช้งานประเมินว่าหุ่นยนต์มี
ความง่ายในการใช้งานและมี
ประโยชน์สูง สามารถควบคุมและ
ติดตามการท างานผ่านระบบ IoT 
หรือสมาร์ตโฟนได้อย่างสะดวก
โดยรวม หุ่นยนต์มีความน่าเชื่อ 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
การยอมรับเทคโนโลยี
ของนวัตกรรมระบบ
หุ่นยนต์โต้ตอบสนทนา
อัตโนมัติ ขององค์การ
บริหารส่วนจังหวัด
แม่ฮ่องสอน [6]     

2562 1.แบบจ าลองทฤษฎีการ
ยอมรับเทคโนโลยี (TAM) 
2.Machine Learning 
3.Natural Language 
Processing (NLP) 
4.Chatbot System 

พฤติกรรมการยอมรับการใช้งาน 

(Use behavior) นวัตกรรม

ระบบหุ่นยนต์โต้ตอบสนทนา

อัตโนมัติ ขององค์การบริหาร

ส่วนจังหวัดแม่ฮ่องสอน อยู่ใน

ระดับเห็นด้วยน้อย โดย

พฤติกรรมที่แสดงถึงความตั้งใจ 

(Behavioral intention) มี

ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 2.52 ซึ่งบ่งชี้ว่า

ผู้ใช้งานมีความสนใจในการใช้

นวัตกรรมนี้ในระดับต ่า ค่าเฉลี่ย

ของการสนใจใช้งานเท่ากับ 2.55 

การต้องการใช้งาน 2.54 และ

การชื่นชอบใช้งานอยู่ที่ 2.48 

ปัจจัยที่ส่งผลต่อการ
ยอมรับนวัตกรรม
หุ่นยนต์ดูแลผู้สูงอายุใน 
กรุงเทพมหานคร จาก
ผลการวิเคราะห์สถิติ
เชิงพรรณนาในเรื่อง
คิดเห็นและทัศนคติการ
ยอมรับนวัตกรรม 
หุ่นยนต์ดูแลผู้สูงอายุใน
เขตกรุงเทพมหานคร 
[7]   

2565 1.แบบจ าลองทฤษฎีการ
ยอมรับเทคโนโลยี (TAM) 
2.Structural Equation  
Modeling: SEM 
3.Path analysis 

พบว่าปัจจัยที่ส่งผลต่อความตั้งใจ
ใช้งานนวัตกรรมหุ่นยนต์ดูแล
ผู้สูงอายุในกรุงเทพมหานคร คือ
คุณลักษณะของผู้สูงอายุ การรับรู้
การใช้งานง่าย ความคาดหวังใน
ประสิทธิภาพ และความเข้ากันได้ 
โดยมีคุณลักษณะของผู้สูงอายุ
เป็นปัจจัยที่มีน ้าหนักมากที่สุด 
ปัจจัยที่ไม่ส่งผลคือการรับรู้การได้
ประโยชน์ การรับรู้ความเสี่ยง 
ความคาดหวังในความพยายาม 
อิทธิพลทางสังคม  
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
ความพึงพอใจในการ
ซื้อเครื่องดื่มผ่าน
หุ่นยนต์ชงกาแฟอย่าง
ต่อเนื่อง กรณีศึกษา
ร้านกาแฟ 
อเมซอน [8]   

2565 1.Cronbach’s Alpha 
2.การวิเคราะห์การ
ถดถอย (Regression) 
 

กลุ่มตัวอย่างส่วนใหญ่เป็นเพศ

หญิง อายุ 21–29 ปี โดยความ

ไว้วางใจในการซื้อเครื่องดื่มผ่าน

หุ่นยนต์ได้รับอิทธิพลจากการ

รับรู้ประโยชน์ (β = 0.499) 

และความง่ายในการใช้งาน (β = 

0.205) ส่วนความพึงพอใจได้รับ

อิทธิพลจากความไว้วางใจ (β = 

0.488) และการรับรู้ความเสี่ยงที่

ต า่ (β = 0.397) 

ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อ
การรับรู้ประโยชน์ การ
รับรู้ความสะดวกที่
ส่งผลต่อทัศนคติในการ
ใช้ เครื่องสั่งอาหาร
อัตโนมัติ (KIOSK)  [9] 

2565 1.แบบจ าลองทฤษฎี 
(TAM) 
2.KIOSK 
3.SPSS 

4.LINE Application 
5.การถดถอยเชิงเส้นอย่าง
ง่าย (Simple Linear 
Regression)  
6.ถดถอยพหุคูณ 

(Multiple 

Regression) 

เครื่องสั่งอาหารอัตโนมัติ (KIOSK) 
ของผู้บริโภคในเขต
กรุงเทพมหานคร กรณีศึกษา 
McDonald’s ผลการศึกษาพบว่า
การรับรู้ประโยชน์ (Perceived 
Usefulness) และการรับรู้ความ
สะดวก (Perceived Ease of 
Use) ของเครื่องสั่งอาหาร
อัตโนมัติเป็นปัจจัยส าคัญที่
ผู้ประกอบการควรให้ความส าคัญ 
การประชาสัมพันธ์ประโยชน์ เช่น 
การค้นหาโปรโมชั่นและลดเวลา
รอคอย สามารถเพ่ิมความพึง
พอใจของลูกค้าได้ นอกจากนี้ 
การแนะน าวิธีการใช้เครื่องให้
ลูกค้าเข้าใจง่ายและสะดวก 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
ปัจจัยที่ส่งผลต่อการน า
หุ่นยนต์ดูแลสุขภาพมา
ใช้ในโรงพยาบาล: 
กรณีศึกษา
โรงพยาบาลศิริราชปิย
มหาราชการุณย์ [10] 

2567 1.IBM SPSS Amos ตัว
บ่งชี้ความเหมาะสม 
2.IBM SPSS สถิติเชิง
พรรณนาและการถดถอย
พหุคูณ 
3.R  
4.Stata 
5.LISREL 

ปัจจัยสภาพสิ่งอ านวยความ
สะดวกในการใช้งาน 
(Facilitating Conditions) และ 
ปัจจัยความตั้งใจใช้งาน 
(Behavioral Intention) ส่งผล
ทางตรงต่อ พฤติกรรมการใช้งาน 
(Use Behavior) สูงถึง 91.0% 
ความตั้งใจใช้งาน (Behavioral 

Intention) ถึง 82.3%การรับรู้

ความเสี่ยงสูงจากเทคโนโลยี

หุ่นยนต์ เช่น ด้านข้อมูลส่วน

บุคคล, ความปลอดภัย) อาจท า

ให้บุคลากรปฏิเสธการใช้งาน  

Restaurants and 
robots: public 
preferences for 
robot food and 
beverage services 
[11] 

2566 1.Quantitative Survey  
2.Regression 
Analysis 

ผลการวิจัยพบว่าผู้บริโภคยังลังเล
ที่จะยอมรับหุ่นยนต์ในการ
ท าอาหาร แม้จะยอมรับหุ่นยนต์
ในงานบริการด้านอาหารและ
เครื่องดื่ม โดยเฉพาะบทบาทการ
จัดส่งอาหาร ความเชื่อว่าการ
ท าอาหารต้องการความคิด
สร้างสรรค์และศิลปะจากมนุษย์
เป็นอุปสรรคท่ีต้องแก้ไข แต่
หุ่นยนต์อาจใช้เพื่อความบันเทิงได้
เช่นเดียวกับเชฟคนดัง นอกจากนี้ 
เพศไม่ส่งผลต่อทัศนคติต่อ
หุ่นยนต์ในอุตสาหกรรมอาหาร
และเครื่องดื่ม 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
Factors influencing 
consumers’ 
willingness to 
accept service 
robots: Based on 
online reviews of 
Chinese hotels [12] 

2565 1.Text Mining  
2.Sentiment Analysis 

ผู้ใช้โรงแรมระดับกลางถึงสูงใน
จีนมีความคิดเห็นเชิงบวกต่อการ
ใช้หุ่นยนต์ในการให้บริการนำ
ทางและส่งของ โดยความคิดเห็น
ที่พบบ่อยที่สุดคือประสิทธิภาพ
การทำงานและแรงจูงใจภายใน  

The Emergence of 
Service Robots at 
Restaurants: 
Integrating Trust, 
Perceived Risk, and 
Satisfaction [13] 

2564 1แบบจำลองทฤษฎีการ 
2.ยอมรับเทคโนโลยี 
(TAM) 
3.SEM 
4.SPSS 

ผลการวิจัยชี้ว่าความเสี่ยงที่รับรู้
ต่อหุ่นยนต์มีค่าเฉลี่ยสูงกว่าความ
ไว้วางใจ ดังนั้น การลดความเสี่ยง
ของผู้บริโภคต่อหุ่นยนต์เชฟและ
หุ่นยนต์บริการควรมีความส าคัญ
มากกว่าการเพ่ิมความไว้วางใจ 

The Rise of Service 
Robots in the 
Hospitality Industry: 
Some Actionable 
Insights [14]   

2564 1.Big data 
2.Artificial intelligence 
(AI) 
3.social-emotional 
dimension 

ผลวิจัยพบว่าหุ่นยนต์บริการช่วย
ลดการติดต่อระหว่างบุคคลและ
เพ่ิมความปลอดภัย ท าให้
ผู้บริโภคมีแนวโน้มยอมรับ
หุ่นยนต์มากขึ้น โดยเฉพาะใน
วัฒนธรรมที่มีความกลัวการติด
เชื้อสูง เช่น ในประเทศแถบเอเชีย 
อย่างไรก็ตาม การออกแบบ
หุ่นยนต์ให้มีลักษณะคล้ายมนุษย์
อาจส่งผลให้เกิดความรู้สึกไม่
สบายใจ ดังนั้นการใช้หุ่นยนต์ควร
พิจารณาตามบริบททาง
วัฒนธรรมและความต้องการของ
ผู้บริโภค 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
Serving Robots: 
Management and 
Applications for 
Restaurant Business 
Sustainability [15] 

2563 1.EFA และ CFA 
2.SEM 
3.Artificial intelligence 
(AI) 
 

ผลกระทบต่อการรับรู้ประโยชน์ 
ความเสี่ยง ความพึงพอใจ และ
ความตั้งใจที่จะกลับมาใช้บริการ
ในร้านอาหาร ผลจากการสำรวจ
ออนไลน์จำนวน 294 ตัวอย่าง 
พบว่าคุณลักษณะเหล่านี้มีผลเชิง
บวกต่อการรับรู้ประโยชน์และ
คุณค่า ซึ่งส่งผลให้ลูกค้าพึงพอใจ
และมีความตั้งใจที่จะกลับมาใช้
บริการใหม ่โดยความปลอดภัย
เป็นปัจจัยที่สำคัญท่ีสุดในการลด
ความเสี่ยงและเพ่ิมความพึงพอใจ
แก่ลูกค้า 

SWOT Analysis of 
Customer 
Perceptions 
Towards AI Robot 
Services in Bangkok 
Restaurants [16] 

2567 1.Natural Language 
Processing (NLP) 

2.Machine Learning 
(ML) 

3.Sentiment Analysis 
Clustering Algorithm 

สรุปว่าหุ่นยนต์ AI สามารถเพ่ิม
ประสิทธิภาพได้ แต่ข้อจ ากัดใน
การปฏิสัมพันธ์กับลูกค้าอย่างเป็น
ส่วนตัวถือเป็นความท้าทาย 
ข้อเสนอแนะได้แก่ การผสมผสาน
บริการจากมนุษย์และหุ่นยนต์ 
การลงทุนในเทคโนโลยีเพ่ิมเติม 
และการพิจารณาผลกระทบทาง
สังคมและเศรษฐกิจจากการใช้
หุ่นยนต์ AI ในธุรกิจบริการ 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
Exploring the 
antecedents of 
customers’ 
willingness to use 
service robots in 
restaurants [17] 

2564 1.แบบจ าลองทฤษฎีการ
ยอมรับเทคโนโลยี (TAM) 
2.SEM 
3.SPSS 

ผลการวิจัยชี้ว่าความเสี่ยงที่รับรู้
ต่อหุ่นยนต์มีค่าเฉลี่ยสูงกว่าความ
ไว้วางใจ ดังนั้น การลดความ
เสี่ยงของผู้บริโภคต่อหุ่นยนต์เชฟ
และหุ่นยนต์บริการควรมี
ความสำคัญมากกว่าการเพ่ิม
ความไว้วางใจ 

Impact of the 
introduction of 
service robots on 
consumer 
satisfaction: 
Empirical evidence 
from hotels [18] 

2564 1.วิเคราะห์เชิงสถิติและ
แบบสอบถาม Survey  
2.Analysis, 

Regression 

Analysis) 

การใช้หุ่นยนต์บริการในโรงแรม
ช่วยเพิ่มความพึงพอใจของลูกค้า
และประสบการณ์ที่ดีขึ้น 
โดยเฉพาะด้านความรวดเร็วและ
ความสะดวกสบาย 

The role of human-
robot interaction in 
consumers’ 
acceptance of 
humanoid retail 
service robots [19] 

2565 1.แบบสอบถามและ
วิเคราะห์ด้วย Structural 
Equation Modelling 
(SEM) 

ความสามารถของหุ่นยนต์ 
รูปลักษณ์ และความเป็นมิตรของ
หุ่นยนต์ส่งผลเชิงบวกต่อทัศนคติ 
ความไว้วางใจ และความตั้งใจใช้
งานอย่างมีนัยส าคัญ (p < 0.001) 

Are consumers 
more attracted to 
restaurants 
featuring humanoid 
or non-humanoid 
service robots? [20] 

2566 1.การทดลองเชิง
พฤติกรรมและวิเคราะห์
เชิงสถิติ (Behavioral 
Experiment, ANOVA) 

พบว่าลูกค้ามีแนวโน้มชอบและให้
ความสนใจกับหุ่นยนต์บริการ
รูปแบบมนุษย์มากกว่าหุ่นยนต์
แบบไม่ใช่มนุษย์ โดยเฉพาะใน
เรื่องการสร้างความประทับใจ
และความน่าสนใจ 
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ตารางท่ี 2-1 (ต่อ) 

ชื่องานวิจัย ปี เทคนิค/อัลกอรึทึม ผลการวิจัย 
Serving The Future: 
Factors Influencing 
Consumer 
Acceptance of 
Robotic Waiters in 
Restaurants [21] 

2567 1.Technology 
Acceptance Model 
(TAM) 

ปัจจัย Perceived Ease of Use 
(PEOU) มีอิทธิพลอย่างมี
นัยสำคัญต่อ Attitude ของ
ผู้บริโภคในการยอมรับหุ่นยนต์
เสิร์ฟ Perceived Usefulness 
(PU) แม้จะมีความสัมพันธ์เชิง
บวกกับ Attitude แต่ผลการ
วิเคราะห์ถดถอยแสดงว่าไม่มี
นัยสำคัญต่อทัศนคติ ความง่าย
ในการใช้งานมีผลต่อความพึง
พอใจและทัศนคติมากกว่าความ
เป็นประโยชน์ที่ผู้ใช้งานรับรู้ค่า 
Adjusted R² = 0.591 แสดงว่า
โมเดลสามารถอธิบายความ
แปรปรวนของทัศนคติได้
ประมาณ 59% อย่างมีนัยสำคัญ
ทางสถิติ ค่าความสัมพันธ์: 
PEOU กับ Attitude (r = 
0.766), PU กับ Attitude  
(r = 0.513) 
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บทท่ี 3 
วิธีการด าเนินการวิจัย 

 
การวิจัยนี้มุ่งศึกษาปัจจัยที่ส่งผลต่อการยอมรับการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

โดยด าเนินการภายใต้รูปแบบการวิจัยเชิงปริมาณ ซึ่งเน้นการเก็บรวบรวมข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างด้วย
เครื่องมือแบบสอบถาม และน าข้อมูลที่ได้มาประมวลผลและวิเคราะห์ด้วยเทคนิคทางสถิติ เพื่ออธิบาย
ความสัมพันธ์และอิทธิพลของปัจจัยต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับการยอมรับเทคโนโลยีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
ก่อนการเก็บข้อมูล ผู้วิจัยได้ศึกษาทบทวนเอกสาร แนวคิด ทฤษฎี และผลงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับ
การยอมรับเทคโนโลยีและการใช้หุ่นยนต์ในธุรกิจร้านอาหาร เพื่อน ามาใช้เป็นพ้ืนฐานในการก าหนด
ตัวแปรและแนวทางการศึกษา ทั้งนี้ การด าเนินงานวิจัยแบ่งออกเป็นขั้นตอนส าคัญดังต่อไปนี้ 

3.1 กรอบแนวคิดของการวิจัย 
3.2 ประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 
3.3 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
3.4 การเก็บรวบรวมข้อมูล 
3.5 การวิเคราะห์ข้อมูล 

 
3.1 กรอบแนวคิดของการวิจัย 

กรอบแนวคิดในการวิจัยครั้งนี้ถูกพัฒนาขึ้นจากแนวคิดและทฤษฎีด้านการยอมรับเทคโนโลยี
สารสนเทศ โดยมุ่งอธิบายพฤติกรรมการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารของผู้ใช้บริการในร้านอาหาร 
ผู้วิจัยพิจารณาปัจจัยส าคัญที่มีอิทธิพลต่อการตัดสินใจยอมรับเทคโนโลยี ได้แก่ การรับรู้ถึงประโยชน์
ที่ได้รับจากการใช้งาน ความสะดวกและง่ายต่อการใช้งาน การรับรู้แรงสนับสนุนจากสังคมรอบข้าง  
และระดับความเชื่อมั่นต่อความสามารถของเทคโนโลยีปัจจัยดังกล่าวมีบทบาทในการก าหนดความตั้งใจ
ในการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ซึ่งจะน าไปสู่การตัดสินใจใช้งานจริงในร้านอาหาร กรอบแนวคิดที่
ก าหนดขึ้นนี้ช่วยให้การศึกษามีทิศทางที่ชัดเจน และสามารถอธิบายความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรได้
อย่างเป็นระบบตามวัตถุประสงค์ของการวิจัย 
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ภาพที่ 3-1 กรอบแนวคิดการวิจัย 

 
กรอบแนวคิดการวิจัยนี้พัฒนาขึ้นเพ่ืออธิบายกลไกการยอมรับการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร

ในร้านอาหาร โดยอาศัยแนวคิดการยอมรับเทคโนโลยีเป็นพื้นฐานในการก าหนดความสัมพันธ์ระหว่าง
ตัวแปรต่าง ๆ ในการวิจัย ปัจจัยด้านความคาดหวังต่อประสิทธิภาพ (Performance Expectancy) 
ความคาดหวังด้านความพยายาม (Effort Expectancy) ความไว้วางใจในเทคโนโลยี (Trust) และ
อิทธิพลทางสังคม (Social Influence) ถูกก าหนดให้เป็นตัวแปรอิสระที่มีบทบาทส าคัญต่อการก่อให้เกิด
ความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสริ์ฟอาหารในร้านอาหาร Behavioral Intention) นอกจากนี้ ความตั้งใจใน
การใช้งานยังถูกก าหนดให้เป็นตัวแปรส่งผ่านที่น าไปสู่พฤติกรรมการใช้งานจริงของผู้บริโภค ( Use 
Behavior) กรอบแนวคิดดังกล่าวช่วยให้เห็นภาพรวมของปัจจัยเชิงพฤติกรรมและเชิงเทคโนโลยีที่มีผลต่อ
การยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในบริบทของธุรกิจร้านอาหารอย่างเป็นระบบ 
3.2 ประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 

3.2.1 ประชากรที่ใช้ในการวิจัย 
ประชากรที่ใช้ในการวิจัยครั้งนี้ ได้แก่ ผู้บริโภคที่เคยใช้บริการร้านอาหารซึ่งมีการน าหุ่นยนต์

เสิร์ฟอาหารมาใช้ในการให้บริการ โดยเป็นผู้ที่มีประสบการณ์ตรงในการรับรู้และประเมินการใช้งาน
เทคโนโลยีดังกล่าว 

3.2.2 กลุ่มตัวอย่าง 
กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการศึกษา คือ ผู้บริโภคที่เคยใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 

โดยผู้วิจัยเก็บรวบรวมข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างที่สมัครใจตอบแบบสอบถามออนไลน์ กลุ่มตัวอย่างที่ได้  
มีจ านวนทั้งสิ้น 433 คน ซึ่งเพียงพอส าหรับการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงสถิติ 
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3.2.3 การก าหนดขนาดกลุ่มตัวอย่าง 
การก าหนดขนาดกลุ่มตัวอย่างอ้างอิงตามหลักการของ Jackson ตามแนวคิดของ Kline (2016) 

ซึ่งเสนอเกณฑ์อัตราส่วนระหว่างขนาดกลุ่มตัวอย่าง (N) ต่อจ านวนพารามิเตอร์ในโมเดล (q) ไม่น้อยกว่า 
10:1 

จากกรอบแนวคิดการวิจัยมีจ านวนพารามิเตอร์ที่ใช้ในการศึกษา 30 พารามิเตอร์ ส่งผลให้
ขนาดกลุ ่มตัวอย่างขั ้นต ่าควรมีอย่างน้อย 365 คนจากการวิเคราะห์ก าหนดกลุ ่มตัวอย่างจาก 
G*Power อย่างไรก็ตาม งานวิจัยนี้สามารถเก็บข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างได้จ านวน 433 คน ซึ่งสูงกว่า
เกณฑ์ข้ันต ่าและเหมาะสมต่อการวิเคราะห์ข้อมูล 

 
 

ภาพที่ 3-2 ก าหนดกลุ่มตัวอย่างจาก G*Power 
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3.2 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 

เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยครั้งนี้คือ แบบสอบถามออนไลน์ (Questionnaire) จัดท าผ่าน 
Google Forms โดยเป็นค าถามแบบปลายปิด (Close-ended Questions) แบบสอบถามแบ่งออกเป็น 
2 ส่วน ดังนี้ส่วนที่ 1 ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม ส่วนที่ 2 ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร โดยใช้การวัดระดับความคิดเห็นแบบมาตราส่วนประมาณค่า 
(Rating Scale) ตามมาตรา Likert Scale 7 ระดับ ซึ ่งเป็นข้อมูลระดับอันตรภาคชั ้น ( Interval 
Scale) 

 
ระดับ 7 = เห็นด้วยอย่างยิ่ง (Strongly Agree) 
ระดับ 6 = เห็นด้วย (Agree) 
ระดับ 5 = เห็นด้วยบ้าง (Somewhat Agree) 
ระดับ 4 = เฉยๆ / ไม่แน่ใจ / เป็นกลาง (Neutral) 
ระดับ 3 = ไม่เห็นด้วยบ้าง (Somewhat Disagree) 
ระดับ 2 = ไม่เห็นด้วย (Disagree) 
ระดับ 1 = ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง (Strongly Disagree) 

 
ประเมินคุณภาพของเครื่องมือวิจัยเป็นกระบวนการที่มีความส าคัญ เพ่ือให้มั่นใจว่าแบบสอบถาม

ที่ใช้ในการรวบรวมข้อมูลมีความสอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของการศึกษาและสามารถสะท้อนแนวคิด
หรือปัจจัยที่ต้องการวัดได้อย่างถูกต้องและเหมาะสม ดังนั้น ผู้วิจัยจึงได้ด าเนินการพิจารณา ทบทวน 
และคัดเลือกข้อค าถามให้สอดคล้องกับกรอบแนวคิดทางทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับปัจจัยที่มี
อิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร เพื่อให้เครื่องมือที่ใช้มีความครบถ้วนและ
เหมาะสมต่อการน าไปใช้ในการเก็บข้อมูลเชิงประจักษ์ 
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ตารางท่ี 3-1 ข้อค าถาม 
ชื่อ ข้อค าถาม อ้างอิง 

1. คุณมีความคาดหวังต่อประสิทธิภาพในการใช้บริการเสิร์ฟอาหาร Performance Expectancy (PE) 

PE1 หุ่นยนต์ช่วยให้การบริการรวดเร็วขึ้น Ivanov and Webster (2023) 
PE2 หุ่นยนต์ช่วยลดข้อผิดพลาดในการเสิร์ฟอาหาร Wirtz et al. (2023) 

PE3 การมีหุ่นยนต์ช่วยยกระดับประสบการณ์ของลูกค้า บุญทวี จันทสุวรรณ (2566) 

PE4 หุ่นยนต์ช่วยให้กระบวนการในร้านมีประสิทธิภาพขึ้น Ochansiri (2022) 
2. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีความง่ายในการใช้งาน Effort Expectancy (EE) 

EE1 การโต้ตอบกับหุ่นยนต์ท าได้ง่าย Belanche et al. (2020) 
EE2 ฉันเรียนรู้วิธีใช้งาน/สื่อสารกับหุ่นยนต์ได้รวดเร็ว Gursoy, Malodia, and 

Dhir (2022) 

EE3 หน้าจอ/อินเทอร์เฟซของหุ่นยนต์เข้าใจไม่ยาก พรรัตน์ แสดงหาญ (2565) 
EE4 ฉันคุ้นเคยกับข้ันตอนการรับบริการจากหุ่นยนต์ Ivanov, Webster, and 

Seyitoğlu (2022) 
3. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีอิทธิพลทางสังคม Social Influence (SI) 

SI1 คนรอบตัวฉันสนับสนุนให้ใช้บริการจากหุ่นยนต์ Gursoy et al. (2022) 

SI2 ร้านที่ฉันเชื่อถือมักน าหุ่นยนต์มาใช้ให้บริการ Chotisarn et al. (2025) 
SI3 ความเห็นจากสังคม/สื่อมีผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ของฉัน Wirtz et al. (2023) 

SI4 ฉันรู้สึกว่าหากไม่ใช้บริการหุ่นยนต์จะขัดกับแนวโน้มของสังคม Venkatesh et al. (2003) 
4. คุณมีความความไว้วางใจหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร Trust (TR) 

TR1 ฉันไว้วางใจว่าหุ่นยนต์จะท างานได้สม ่าเสมอและเสถียร Hancock et al. (2021) 

TR2 ฉันเชื่อว่าหุ่นยนต์ให้บริการได้คุณภาพคงท่ี คณิติน เดชาพิทักษ์ (2565) 
TR3 หากเกิดปัญหา หุ่นยนต์/ระบบจะกู้คืนสภาพการท างานได้ Wirtz et al. (2023) 

TR4 โดยรวมแล้วฉันไว้วางใจเทคโนโลยีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร พรรัตน์ แสดงหาญ (2565) 

5. คุณมีความตั้งใจใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ในร้านอาหาร Behavioral Intention (BI) 
BI1 ฉันตั้งใจจะเลือกร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟในอนาคต Belanche et al. (2020) 

BI2 ฉันมีแนวโน้มจะเพ่ิมความถ่ีในการใช้บริการหุ่นยนต์ Chotisarn et al. (2025) 
BI3 ฉันยินดีแนะน าร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟให้ผู้อื่น Wirtz et al. (2023) 

BI4 หากมีตัวเลือก ฉันจะเลือกใช้บริการร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟ
มากกว่าร้านทั่วไป 

Ivanov et al. (2022) 
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ตารางท่ี 3-1  (ต่อ) 

ชื่อ ข้อค าถาม อ้างอิง 
6. คุณมีความสนใจและมีพฤติกรรมการใช้จริงของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร Use Behavior (UB) 

UB1 ในช่วง 1 เดือนที่ผ่านมา ฉันเลือกร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์
เสิร์ฟบ่อยครั้ง 

Chotisarn et al. (2025) 

UB2 ฉันมีพฤติกรรมในการแนะน าร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟ
ให้คนรู้จัก 

Chotisarn et al. (2025) 

UB3 ในช่วง 3 เดือนที่ผ่านมา ฉันไปใช้บริการร้านอาหารที่มี
หุ่นยนต์เสิร์ฟเป็นประจ า 

Ivanov et al. (2022) 

UB4 ฉันมีแนวโน้มที่จะกลับไปใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์
เสิร์ฟอีกในอนาคต 

คณิติน เดชาพิทักษ์ (2565) 

 
 
3.3 วิธีด าเนินงานวิจัยและการเก็บรวบรวมข้อมูล 

การด าเนินงานวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้ก าหนดขั้นตอนการด าเนินการและการเก็บรวบรวมข้อมูล
อย่างเป็นระบบ เพื่อให้ได้ข้อมูลที่มีความถูกต้อง ครบถ้วน และสามารถน าไปใช้ในการวิเคราะห์ตาม
วัตถุประสงค์ของการวิจัย โดยมีรายละเอียดขั้นตอนดังต่อไปนี้ 

3.3.1 การศึกษาข้อมูลและทบทวนเอกสารที่เกี่ยวข้อง 
ผู้วิจัยศึกษาทบทวนแนวคิด ทฤษฎี และผลงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับการยอมรับเทคโนโลยี การใช้

หุ่นยนต์ในธุรกิจบริการ และพฤติกรรมผู้บริโภคในร้านอาหาร เพื่อน ามาใช้เป็นพื้นฐานในการก าหนด
กรอบแนวคิด ตัวแปรการวิจัย และแนวทางในการพัฒนาแบบสอบถามให้สอดคล้องกับวัตถุประสงค์
ของการศึกษา 

3.3.2 การก าหนดตัวแปรและพัฒนาแบบสอบถาม 
ผู้วิจัยก าหนดตัวแปรที่ใช้ในการวิจัยจากกรอบแนวคิดที่พัฒนาขึ้น ประกอบด้วยตัวแปรอิสระ

และตัวแปรตาม จากนั้นจึงพัฒนาแบบสอบถามให้ครอบคลุมประเด็นที่ต้องการศึกษา โดยใช้ค าถาม
แบบปลายปิด (Close-ended Questions) เพ่ือให้สะดวกต่อการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงสถิติ 
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3.3.3 โครงสร้างแบบสอบถาม 
แบบสอบถามแบ่งออกเป็น 2 ส่วนหลัก ได้แก่ 

3.3.3.1 ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม 
3.3.3.2 ข้อค าถามเกี่ยวกับปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร  

ในร้านอาหาร ซึ่งเป็นการวัดความคิดเห็นของผู้ตอบแบบสอบถามโดยใช้มาตรประมาณค่าแบบลิเคิร์ต 
(Likert Scale) 7 ระดับ ตั้งแต่ระดับไม่เห็นด้วยอย่างยิ่งจนถึงระดับเห็นด้วยอย่างยิ่ง 

3.3.4 การตรวจสอบคุณภาพของเครื่องมือวิจัย 
แบบสอบถามที่พัฒนาขึ้นได้รับการตรวจสอบความเหมาะสมของเนื้อหาและความสอดคล้องกับ

วัตถุประสงค์ของการวิจัย โดยผู้ทรงคุณวุฒิที่มีความเชี่ยวชาญด้านการวิจัยและเทคโนโลยีสารสนเทศ 
เพ่ือให้มั่นใจว่าเครื่องมือสามารถวัดตัวแปรที่ต้องการศึกษาได้อย่างถูกต้องและครบถ้วน 

3.3.5 การทดลองใช้แบบสอบถาม 
ผู้วิจัยน าแบบสอบถามไปทดลองใช้กับกลุ่มตัวอย่างที่มีลักษณะใกล้เคียงกับกลุ่มตัวอย่างจริง 

เพื่อตรวจสอบความชัดเจนของภาษา ความเข้าใจในข้อค าถาม และความเหมาะสมของรูปแบบ
แบบสอบถาม ก่อนน าไปใช้ในการเก็บรวบรวมข้อมูลจริง 

3.3.6 การเก็บรวบรวมข้อมูล 
การเก็บรวบรวมข้อมูลด าเนินการผ่านแบบสอบถามออนไลน์โดยใช้ Google Form ซึ่งผูว้ิจัยได้

เผยแพร่แบบสอบถามไปยังกลุ่มตัวอย่างที่มีประสบการณ์ใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
โดยก าหนดระยะเวลาในการเก็บข้อมูลอย่างชัดเจน และตรวจสอบความครบถ้วนของข้อมูลก่อนน าไป
วิเคราะห์ 

3.3.7 การจัดเตรียมข้อมูลเพ่ือการวิเคราะห์ 
หลังจากสิ้นสุดการเก็บข้อมูล ผู้วิจัยท าการตรวจสอบความสมบูรณ์ของแบบสอบถาม คัดกรอง

ข้อมูลที่ไม่สมบูรณ์หรือไม่เหมาะสมออก และจัดเตรียมข้อมูลให้อยู่ในรูปแบบที่พร้อมส าหรับการวิเคราะห์
ทางสถิติในขั้นตอนถัดไป 

3.3.8 การบันทึกและเตรียมข้อมูลส าหรับโปรแกรม Jamovi 
ภายหลังจากการเก็บรวบรวมข้อมูลผ่านแบบสอบถามออนไลน์ ผู้วิจัยได้ท าการดาวน์โหลดข้อมูล

จากระบบ Google Form ในรูปแบบไฟล์ตารางข้อมูล จากนั้นตรวจสอบความครบถ้วนและความถูกต้อง
ของข้อมูล เช่น การตอบค าถามซ ้า ข้อมูลที่ขาดหาย และความสอดคล้องของค าตอบ ก่อนน าข้อมูล
เข้าสู่โปรแกรม Jamovi เพ่ือใช้ในการวิเคราะห์ทางสถิติ 

3.3.9 การเข้ารหัสข้อมูลและก าหนดระดับการวัด 
ผู้วิจัยด าเนินการเข้ารหัสข้อมูลในโปรแกรม Jamovi โดยก าหนดค่าคะแนนตามมาตรประมาณ

ค่าแบบลิเคิร์ต 7 ระดับ และระบุระดับการวัดข้อมูลเป็นแบบอันตรภาคชั้น ( Interval Scale) เพื่อให้
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เหมาะสมกับการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงสถิติขั้นสูง นอกจากนี้ ยังมีการก าหนดชื่อ ตัวแปร และค าอธิบาย
ตัวแปรในระบบอย่างชัดเจนเพื่อป้องกันความคลาดเคลื่อนในการวิเคราะห์ 

3.3.10 การตรวจสอบคุณภาพข้อมูลใน Jamovi 
ผู้วิจัยใช้โปรแกรม Jamovi ในการตรวจสอบคุณภาพข้อมูลเบื้องต้น ได้แก่ การวิเคราะห์สถิติ

เชิงพรรณนาเพื่อดูค่าความถี่ ค่าเฉลี่ย และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน รวมถึงการตรวจสอบค่าผิดปกติ 
(Outliers) และความผิดพลาดของข้อมูล เพื่อให้มั่นใจว่าข้อมูลมีความเหมาะสมส าหรับการวิเคราะห์
ในขั้นตอนต่อไป 

3.3.11 การเตรียมข้อมูลเพ่ือการวิเคราะห์เชิงสถิติ 
หลังจากตรวจสอบคุณภาพข้อมูลแล้ว ผู้วิจัยจัดกลุ่มตัวแปรตามกรอบแนวคิดของการวิจัย และ

จัดเตรียมข้อมูลให้พร้อมส าหรับการวิเคราะห์ความเชื่อมั่นของเครื่องมือ การวิเคราะห์องค์ประกอบ 
และการทดสอบความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรด้วยวิธีการทางสถิติที่เหมาะสมผ่านโปรแกรม Jamovi 

3.3.12 การจัดโครงสร้างและรูปแบบรูปเล่ม 
ผู้วิจัยด าเนินการจัดท ารูปเล่มรายงานการวิจัยให้เป็นไปตามรูปแบบและข้อก าหนดของสถาบัน 

โดยจัดเรียงเนื้อหาเป็นบทต่าง ๆ อย่างเป็นระบบ ได้แก่ บทน า เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง  
วิธีด าเนินการวิจัย ผลการวิเคราะห์ข้อมูล และบทสรุปและข้อเสนอแนะ ทั้งนี้ มีการจัดรูปแบบตัวอักษร 
ระยะขอบ และการจัดหน้าให้สอดคล้องกับมาตรฐานการเขียนงานวิชาการ 

3.3.13 การน าเสนอผลการวิเคราะห์จาก Jamovi 
ผลการวิเคราะห์ข้อมูลที่ได้จากโปรแกรม Jamovi ถูกน าเสนอในรูปแบบตารางและค าอธิบาย

เชิงวิชาการ โดยเลือกแสดงเฉพาะผลการวิเคราะห์ที่สอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของการวิจัย และอธิบาย
ผลลัพธ์โดยใช้ภาษาท่ีชัดเจน เข้าใจง่าย และมีความถูกต้องตามหลักสถิติ 

3.3.14 การตรวจทานและปรับปรุงรูปเล่ม 
ผู้วิจัยด าเนินการตรวจสอบความถูกต้องของเนื้อหา การอ้างอิง และความสอดคล้องของข้อมูล

ในแต่ละบท รวมถึงการตรวจสอบความเรียบร้อยของรูปเล่ม ก่อนน าเสนออาจารย์ที่ปรึกษาและ
กรรมการสอบ เพ่ือให้รูปเล่มมีความสมบูรณ์และพร้อมส าหรับการประเมินผล 
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3.4 วิธีการวิเคราะห์ข้อมูล 
การวิเคราะห์ข้อมูลในการวิจัยครั้งนี้ด าเนินการกับกลุ่มตัวอย่างจ านวน 433 คน โดยใช้โปรแกรม 

Jamovi เป็นเครื่องมือหลักในการวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติ ทั้งนี้ ผู้วิจัยได้ก าหนดวิธีการวิเคราะห์ข้อมูล
ให้สอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของการวิจัยและลักษณะของข้อมูล ซึ่งสามารถแบ่งขั้นตอนการวิเคราะห์
ได้ดังต่อไปนี้ 

3.4.1 การวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม 
ผู้วิจัยใช้สถิติเชิงพรรณนา (Descriptive Statistics) เพื่ออธิบายลักษณะทั่วไปของกลุ่มตัวอย่าง 

ได้แก่ เพศ อายุ ระดับการศึกษา อาชีพ และความถี่ในการใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
โดยน าเสนอผลการวิเคราะห์ในรูปแบบของค่าความถี่ (Frequency) และร้อยละ (Percentage) 

3.4.2 การวิเคราะห์สถิติเชิงพรรณนาของตัวแปรการวิจัย 
ผู้วิจัยใช้ค่าเฉลี่ย (Mean) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation) เพื่ออธิบาย

ระดับความคิดเห็นของกลุ่มตัวอย่างต่อปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยใช้เกณฑ์
การแปลความหมายของมาตรประมาณค่าแบบลิเคิร์ต 7 ระดับ โดยใช้การวัดระดับความคิดเห็นแบบ
มาตราส่วนประมาณค่า (Rating Scale) ตามมาตรา Likert Scale 7 ระดับ ตั้งแต่ระดับ 1 = น้อย
ที่สุด จนถึง 7 = มากที่สุด ค่าเฉลี่ยเป็นค่ากลางของข้อมูล ใช้เพื่อแสดงระดับความคิดเห็นโดยรวมของ
ผู้ตอบแบบสอบถามในแต่ละตัวแปรของการวิจัย โดยค่าเฉลี่ยที่สูงแสดงถึงระดับความคิดเห็นหรือการ
ยอมรับในระดับที่สูงขึ้น โดยมีสูตรการค านวณค่าเฉลี่ย ดังนี้ 

𝑋̄ =
∑𝑋

𝑛
              (3-1) 

 

โดยที่ 

• 𝑋̄หมายถึง ค่าเฉลี่ยของข้อมูล 

• ∑𝑋หมายถึง ผลรวมของคะแนนทั้งหมด 

• 𝑛หมายถึง จ านวนกลุ่มตัวอย่าง 
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ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation: S.D.) ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเป็นค่าที่ใช้วัดระดับ
การกระจายของข้อมูลจากค่าเฉลี่ย หากค่า S.D. มีค่าน้อย แสดงว่าข้อมูลมีการกระจายตัวน้อย และ
ความคิดเห็นของผู้ตอบแบบสอบถามมีความใกล้เคียงกัน แต่หากค่า S.D. มีค่าสูง แสดงว่าข้อมูลมีการ
กระจายตัวมาก และความคิดเห็นของผู้ตอบแบบสอบถามมีความแตกต่างกันโดยมีสูตรการค านวณ
ดังนี้ 

𝑆. 𝐷. = √
∑(𝑋−𝑋̄)2

𝑛−1
                                (3-2) 

 

โดยที่  

• S.D. หมายถึง ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
• X หมายถึง ค่าของข้อมูลแต่ละตัว 

• 𝑋̄หมายถึง ค่าเฉลี่ยของข้อมูล 
• n หมายถึง จ านวนกลุ่มตัวอย่าง 

ค่าสัมประสิทธิ์การแปรผัน (Coefficient of Variation: CV) 

ค่าสัมประสิทธิ์การแปรผันใช้เพ่ือวัดระดับการกระจายของข้อมูลเมื่อเปรียบเทียบกับค่าเฉลี่ย ซึ่งช่วย
ให้สามารถพิจารณาความสม ่าเสมอของข้อมูลได้ชัดเจนมากขึ้น โดยเฉพาะในกรณีท่ีต้องการ
เปรียบเทียบความแปรปรวนของตัวแปรหลายตัวที่มีค่าเฉลี่ยแตกต่างกัน 

สูตรการค านวณ 

𝐶𝑉 =
𝑆.𝐷.

𝑀𝑒𝑎𝑛
× 100                                (3-3) 

โดยที่ 

• CV หมายถึง ค่าสัมประสิทธิ์การแปรผัน 
• S.D. หมายถึง ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
• Mean หมายถึง ค่าเฉลี่ย 
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เกณฑ์การพิจารณาค่าการกระจายของข้อมูลมีดังนี้ 

ค่า CV การแปลผล 

CV < 10% การกระจายตัวต ่า 

CV ระหว่าง 10–20% การกระจายตัวปานกลาง 

CV > 20% การกระจายตัวสูง 

3.4.3 การทดสอบความเชื่อมั่นของเครื่องมือวิจัย 
ผู้วิจัยตรวจสอบความเชื่อมั่นของแบบสอบถามโดยใช้ค่าสัมประสิทธิ์แอลฟาของครอนบาค 

(Cronbach’s Alpha) ผ่านโปรแกรม Jamovi เพื่อประเมินความสอดคล้องภายในของข้อค าถามใน
แต่ละปัจจัย โดยก าหนดเกณฑ์ค่าความเชื่อมั่นไม่ต ่ากว่า 0.70 

เกณฑ์การพิจารณาค่า Cronbach’s Alpha สามารถแปลผลได้ดังนี้ 

ค่า Cronbach’s Alpha ระดับความเชื่อม่ัน 

≥ 0.90 ดีมาก 

0.80 – 0.89 ดี 

0.70 – 0.79 ยอมรับได้ 

0.60 – 0.69 พอใช้ 

< 0.60 ควรปรับปรุง 

3.4.4 การวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ 
ผู้วิจัยใช้การวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ (Exploratory Factor Analysis: EFA) เพื่อยืนยัน

โครงสร้างของปัจจัยที่ใช้ในการวิจัย โดยพิจารณาค่าความเหมาะสมของข้อมูลด้วยค่า Kaiser-Meyer-
Olkin (KMO) และการทดสอบ Bartlett’s Test of Sphericity รวมถึงพิจารณาค่าน ้าหนักองค์ประกอบ 
(Factor Loading) 

ตัวช้ีวัด เกณฑ์ที่ยอมรับ 

KMO (Kaiser-Meyer-Olkin) ≥ 0.50 

Bartlett’s Test of Sphericity Sig < 0.05 

Factor Loading ≥ 0.50 

Eigenvalue > 1.00 
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3.4.5 การทดสอบความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปร(Linear Regression Analysis) 
ผู้วิจัยใช้การวิเคราะห์สหสัมพันธ์ (Correlation Analysis) เพ่ือพิจารณาทิศทางและระดับ

ความสัมพันธ์ระหว่างปัจจัยที่ศึกษา ก่อนน าไปทดสอบอิทธิพลในขั้นตอนถัดไป 

• Performance Expectancy (PE) 
• Effort Expectancy (EE) 
• Social Influence (SI) 
• Facilitating Conditions (FC) 

ทีม่ีผลต่อ การยอมรับเทคโนโลยี (Behavioral Intention)โดยพิจารณาค่าสถิติ ดังนี้ 

• ค่า Beta (β) เพ่ือแสดงระดับอิทธิพลของตัวแปร 
• ค่า t-value เพ่ือทดสอบนัยส าคัญของตัวแปร 
• ค่า Sig (p-value) เพ่ือพิจารณานัยส าคัญทางสถิติ 

• ค่า R² (Coefficient of Determination) เพ่ือแสดงความสามารถของตัวแปรอิสระใน
การอธิบายความแปรปรวนของตัวแปรตาม 

เกณฑ์การพิจารณานัยส าคัญทางสถิติ 

ระดับนัยส าคัญ ความหมาย 

* p < 0.05 มีนัยส าคัญทางสถิติ 

** p < 0.01 มีนัยส าคัญทางสถิติสูง 

*** p < 0.001 มีนัยส าคัญทางสถิติสูงมาก 

3.4.6 การวิเคราะห์อิทธิพลของปัจจัยต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
ผู้วิจัยใช้การวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณ (Multiple Regression Analysis) เพื่อศึกษาความสามารถ

ของปัจจัยต่าง ๆ ในการอธิบายความตั้งใจและพฤติกรรมการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยพิจารณา
ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอย ระดับนัยส าคัญทางสถิติ และค่าสัมประสิทธิ์การก าหนด (R²) 

3.4.7 การสรุปและการแปลผลข้อมูล 
ผู้วิจัยสรุปและแปลผลการวิเคราะห์ข้อมูลโดยเชื่อมโยงผลลัพธ์ที่ได้กับวัตถุประสงค์ของการวิจัย 

กรอบแนวคิด และงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง เพ่ือน าไปสู่ข้อสรุปและข้อเสนอแนะในบทต่อไป 
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ภาพที่ 3-3 ตัวอย่างการการวิเคราะห์หาค่าน ้าหนักขององค์ประกอบด้วยโปรแกรม Jamovi 

  

 
ภาพที่ 3-4 ตัวอย่างการวิเคราะห์สถิติเชิงปริมาณ โดยใช้เทคนิคการวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณด้วย 

โปรแกรม Jamovi 
 



 

 

บทท่ี 4 
ผลการวิเคราะห์ข้อมูล 

 
การวิจัยเรื่อง ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร มีวัตถุประสงค์

เพื่อศึกษาปัจจัยที่ส่งผลต่อการยอมรับการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารของผู้ใช้บริการร้านอาหาร โดย
ผู้วิจัยได้รวบรวมข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างจ านวน 433 คน ด้วยแบบสอบถาม และน าข้อมูลมาวิเคราะห์
โดยใช้โปรแกรม Jamovi ผลการวิเคราะห์ข้อมูลถูกน าเสนอเป็นล าดับขั้นตอนตามวัตถุประสงค์ของ
การวิจัย ดังนี้ 

4.1 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของกลุ่มตัวอย่าง เป็นการวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของกลุ่มตัวอย่าง
จ านวน 433 คน ใช้สถิติเชิงพรรณนา (Descriptive Statistics) ได้แก่ การแจกแจงความถี่ (Frequency) 
และร้อยละ (Percentage) เพื่ออธิบายลักษณะประชากรศาสตร์ของผู้ตอบแบบสอบถาม เช่น เพศ 
อายุ ระดับการศึกษา อาชีพ และประสบการณ์ในการใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ผล
การวิเคราะห์น าเสนอในรูปแบบตารางประกอบค าอธิบาย เพื่อให้เห็นลักษณะโดยรวมของกลุ่ม
ตัวอย่างอย่างชัดเจน 

4.2 ผลการวิเคราะห์ระดับความคิดเห็นต่อปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
เป็นการวิเคราะห์ระดับความคิดเห็นของกลุ่มตัวอย่างต่อปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟ
อาหารในร้านอาหาร ใช้สถิติเชิงพรรณนา ได้แก่ ค่าเฉลี่ย (Mean) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard 
Deviation) เพ่ืออธิบายระดับความคิดเห็นของผู้ตอบแบบสอบถามในแต่ละปัจจัย ผลการวิเคราะห์แสดงให้
เห็นระดับการรับรู้และทัศนคติของกลุ่มตัวอย่างต่อการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในภาพรวมและรายด้าน 

4.3 ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ (Exploratory Factor Analysis: EFA) ผู้วิจัยได้
ด าเนินการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ (EFA) เพื่อศึกษาความสอดคล้องของตัวแปรสังเกตกับ
โครงสร้างของปัจจัยที่ใช้ในการวิจัย โดยใช้วิธีการสกัดองค์ประกอบแบบเหมาะสมและการหมุนแกน 
เพื่อจัดกลุ่มตัวแปรให้สะท้อนโครงสร้างของปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารใน
ร้านอาหาร ผลการวิเคราะห์แสดงให้เห็นว่าตัวแปรสามารถรวมกลุ่มเป็นองค์ประกอบตามกรอบแนวคิด
ของการวิจัยได้อย่างเหมาะสม 

4.4 ผลการทดสอบความเชื่อมั่นของแบบสอบถาม การทดสอบความเชื่อมั่นของแบบสอบถาม
ใช้ค่าสัมประสิทธิ ์แอลฟาของครอนบาค (Cronbach’s Alpha Coefficient) เพื ่อประเมินความ
สอดคล้องภายในของข้อค าถามในแต่ละปัจจัย ผลการวิเคราะห์พบว่าแบบสอบถามมีค่าความเชื่อมั่น
อยู่ในระดับที่ยอมรับได้ตามเกณฑ์ทางการวิจัย แสดงให้เห็นว่าเครื่องมือวิจัยมีความเหมาะสมส าหรับ
การน าไปใช้วิเคราะห์ข้อมูล 
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4.5 ผลการวิเคราะห์การถดถอยเชิงพหุคูณ (Multiple Linear Regression Analysis) การวิเคราะห์
การถดถอยเชิงพหุคูณใช้เพื่อศึกษาความสัมพันธ์และอิทธิพลของปัจจัยต่าง ๆ ที่มีต่อการยอมรับ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร โดยก าหนดระดับนัยส าคัญทางสถิติที่ 0.05 ผลการวิเคราะห์แสดง
ให้เห็นว่าปัจจัยบางประการมีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ 
ซึ่งสามารถอธิบายการเปลี่ยนแปลงของตัวแปรตามได้ตามสมมติฐานการวิจัย 
 
4.1 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของกลุ่มตัวอย่าง 
ตารางท่ี 4-1 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลเกี่ยวกับลักษณะประชากรศาสตร์ 

ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม จ านวน (คน) ร้อยละ (%) 
1. เพศ 

  

ชาย 143 33.00 

หญิง 287 66.30 
อ่ืน ๆ 3 0.70 

รวม 433 100.00 
2. ช่วงอายุ (ปี) 

  

20-29 ปี 124 28.60 

30-39 ปี 155 35.80 
40-49 ปี 67 15.50 

มากกว่า 50 ปี 87 20.10 

รวม 433 100.00 
3. ระดับการศึกษา  

  

ต ่ากว่าปริญญาตรี  53 12.20 
ปริญญาตรี 328 75.80 

ปริญญาโท  44 10.20 

ปริญญาเอก 8 1.80 
รวม 433 100.00 
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ตารางท่ี 4-1  (ต่อ) 

ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม จ านวน (คน) ร้อยละ (%) 
4. อาชีพ 

  

นักเรียน/นักศึกษา 48 11.10 
พนักงานบริษัท 150 34.60 

ข้าราชการ/รัฐวิสาหกิจ 118 27.30 

เจ้าของกิจการ/ฟรีแลนซ์ 67 15.50 
แม่บ้าน/เกษียณอายุ 42 9.70 

อ่ืน ๆ 8 1.80 

รวม 433 100.00 
5. รายได้เต่อเดือน 

  

น้อยกว่า 15,000 บาท 48 11.00 

15,001 – 30,000 บาท 199 46.00 
30,001 – 50,000 บาท 81 28.20 

มากกว่า 50,000 บาท 61 14.80 
รวม 433 100.00 

 
จากตารางที่ 4.1 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของกลุ่มตัวอย่างจ านวน 433  คน พบว่า ผู้ตอบ

แบบสอบถามส่วนใหญ่เป็น เพศหญิง จ านวน 287 คน คิดเป็นร้อยละ 66.30 รองลงมาคือ เพศชาย 
จ านวน 143 คน คิดเป็นร้อยละ 33.00 และไม่ระบุเพศ จ านวน 3 คน คิดเป็นร้อยละ 0.70 

เมื่อพิจารณาตามช่วงอายุ พบว่า กลุ่มตัวอย่างส่วนใหญ่อยู่ในช่วงอายุ 30–39 ปี จ านวน 155 คน 
คิดเป็นร้อยละ 35.80 รองลงมาคือช่วงอายุ 20–29 ปี จ านวน 124 คน คิดเป็นร้อยละ 28.60 ช่วง
อายุ มากกว่า 50 ปี จ านวน 87 คน คิดเป็นร้อยละ 20.10 และช่วงอายุ 40–49 ปี จ านวน 67 คน คิด
เป็นร้อยละ 15.50 ตามล าดับ 

ด้านระดับการศึกษา พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่มีการศึกษาในระดับ ปริญญาตรี 
จ านวน 328 คน คิดเป็นร้อยละ 75.8 รองลงมาคือระดับ ต ่ากว่าปริญญาตรี จ านวน 53 คน คิดเป็น
ร้อยละ 12.2 ระดับ ปริญญาโท จ านวน 44 คน คิดเป็นร้อยละ 10.20 และระดับ ปริญญาเอก จ านวน 
8 คน คิดเป็นร้อยละ 1.80 ตามล าดับ 

ส าหรับอาชีพ พบว่า กลุ่มตัวอย่างส่วนใหญ่ประกอบอาชีพ พนักงานบริษัท จ านวน 150 คน 
คิดเป็นร้อยละ 34.60 รองลงมาคือ ข้าราชการ/รัฐวิสาหกิจ จ านวน 118 คน คิดเป็นร้อยละ 27.30 
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เจ้าของกิจการ/ฟรีแลนซ์ จ านวน 67 คน คิดเป็นร้อยละ 15.50 นักเรียน/นักศึกษา จ านวน 48 คน 
คิดเป็นร้อยละ 11.1 และ แม่บ้าน/เกษียณอายุ จ านวน 42 คน คิดเป็นร้อยละ 9.7 ตามล าดับ 

ในด้านรายได้ต่อเดือน พบว่า กลุ่มตัวอย่างส่วนใหญ่มีรายได้อยู่ในช่วง 15 ,001–30,000 บาท 
จ านวน 199 คน คิดเป็นร้อยละ 46.00 รองลงมาคือ ช่วง 30,001–50,000 บาท จ านวน 122 คน คิดเป็น
ร้อยละ 28.20 ช่วง มากกว่า 50,000 บาท จ านวน 64 คน คิดเป็นร้อยละ 14.80 และช่วง น้อยกว่า 
15,000 บาท จ านวน 48 คน คิดเป็นร้อยละ 11.00 ตามล าดับ 
 
4.2 ผลการทดสอบความเชื่อม่ันของแบบสอบถาม 

ทดสอบเครื่องมือจากการส ารวจกลุ่มตัวอย่างทั้งหมด 433 ราย เพื่อทดสอบความเข้าใจ ค่าเฉลี่ย
และส่วนเบี่ยงเบนมาตราฐาน และวิเคราะห์ความเชื่อมั่นของแบบสอบถาม (Reliability) 
ตารางท่ี 4-2 ผลการวิเคราะค่าความเชื่อมั่น ค่าเฉลี่ย และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 

ล าดับ ปัจจัย Mean S.D. 
Cronbach’s 

Alpha 

1 ความคาดหวังต่อประสิทธิภาพ (Performance 
Expectancy: PE) 

5.65 1.3 0.94 

2 ความง่ายในการใช้งาน Effort Expectancy (EE) 5.61 1.4 0.939 
3 อิทธิพลทางสังคม Social Influence (SI) 5.44 1.44 0.905 

4 ความไว้วางใจ Trust (TR) 5.58 1.34 0.941 

5 ความตั้งใจใช้ Behavioral Intention (BI 5.36 1.53 0.9576 
6 ความสนใจและมีพฤติกรรมการใช้จริง Use Behavior (UB) 5.25 1.62 0.949 

 

จากตารางที่ 4-6 ผลการวิเคราะห์ สถิติเชิงพรรณนาและความเชื่อมั่นของแบบสอบถามโดยมี
ค่าเฉลี่ยอยู่ระหว่าง 5.25 – 5.65 สะท้อนให้เห็นว่าผู้ตอบแบบสอบถามมีทัศนคติเชิงบวกต่อการใช้
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหารเมื่อพิจารณาเป็นรายปัจจัย พบว่า ความคาดหวังต่อประสิทธิภาพ 
(Performance Expectancy: PE) มีค่าเฉลี่ยสูงที่สุด (Mean = 5.65, S.D. = 1.30) แสดงให้เห็นว่า
ผู้ใช้ให้ความส าคัญกับประโยชน์และประสิทธิภาพที่ได้รับจากหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมากที่สุด รองลงมา
คือ ความง่ายในการใช้งาน (Effort Expectancy: EE) และความไว้วางใจ (Trust: TR) ซึ่งมีค่าเฉลี่ย
ใกล้เคียงกันในด้านความเชื่อมั่นของเครื่องมือวิจัย พบว่าปัจจัยทุกด้านมีค่า Cronbach’s Alpha 
อยู่ระหว่าง 0.905 – 0.9576 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์มาตรฐานที่ก าหนดไว้ที่ 0.70 แสดงให้เห็นว่าแบบสอบถาม
มีความเชื่อม่ันอยู่ในระดับสูงมาก และสามารถน าไปใช้ในการวิเคราะห์เชิงสถิติขั้นสูงได้อย่างเหมาะสม
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โดยสรุป เครื่องมือวิจัยที่ใช้ในการศึกษาครั้งนี้มีทั้งระดับความคิดเห็นเฉลี่ยของผู้ตอบแบบสอบถามใน
ระดับสูง และมีความเชื่อมั่นของแบบสอบถามอยู่ในระดับดีเยี่ยม 

 
 

4.3 ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ 
การวิเคราะห์องค์ประกอบในงานวิจัยนี้ใช้วิธีการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ (Exploratory 

Factor Analysis: EFA) โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาตัวแปรแฝงที่ซ่อนอยู่ภายใต้ตัวแปรที่สามารถสังเกต
และวัดได้จากแบบสอบถาม ทั้งนี้ ก่อนด าเนินการวิเคราะห์องค์ประกอบ จ าเป็นต้องตรวจสอบ
ความเหมาะสมของข้อมูลเพ่ือพิจารณาว่าข้อมูลมีความเหมาะสมเพียงพอส าหรับการวิเคราะห์องค์ประกอบ
หรือไม ่

การตรวจสอบความเหมาะสมของข้อมูลด าเนินการโดยใช้สถิติ Kaiser-Meyer-Olkin Measure 
of Sampling Adequacy (KMO) ซึ่งใช้ประเมินระดับความเพียงพอของขนาดกลุ่มตัวอย่างและ
ความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปร โดยเกณฑ์การพิจารณาค่า KMO ต้องมีค่ามากกว่า 0.50 จึงจะถือว่าข้อมูล
มีความเหมาะสมส าหรับการน าไปวิเคราะห์องค์ประกอบ นอกจากนี้ ยังใช้การทดสอบ Bartlett’s 
Test of Sphericity เพื่อทดสอบว่าความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรแตกต่างจากเมทริกซ์เอกลักษณ์หรือไม่ 
ซึ่งผลการทดสอบต้องมีระดับนัยส าคัญทางสถิติน้อยกว่า 0.05 จึงจะแสดงว่าตัวแปรมีความสัมพันธ์กัน
อย่างมีนัยส าคัญและเหมาะสมต่อการวิเคราะห์องค์ประกอบ 

ส าหรับเกณฑ์การพิจารณาค่า Kaiser-Meyer-Olkin (KMO) สามารถอธิบายระดับความเหมาะสม
ของข้อมูลในการวิเคราะห์องค์ประกอบได้ดังนี้ 

ค่า KMO ตั้งแต่ 0.80 ขึ้นไป หมายถึง ข้อมูลมีความเหมาะสมอย่างยิ่งส าหรับการวิเคราะห์
องค์ประกอบ 

ค่า KMO ระหว่าง 0.70 – 0.79 หมายถึง ข้อมูลมีความเหมาะสมมากส าหรับการวิเคราะห์
องค์ประกอบ 

ค่า KMO ระหว่าง 0.60 – 0.69 หมายถึง ข้อมูลมีความเหมาะสมในระดับปานกลาง 
ค่า KMO ระหว่าง 0.50 – 0.59 หมายถึง ข้อมูลมีความเหมาะสมในระดับน้อย 
ค่า KMO น้อยกว่า 0.50 หมายถึง ข้อมูลไม่เหมาะสมส าหรับการวเิคราะห์องค์ประกอบ 

 
จากผลการทดสอบความเหมาะสมของข้อมูลในงานวิจัยนี้ พบว่า ค่าดัชนี KMO และผลการทดสอบ 

Bartlett’s Test of Sphericity เป็นไปตามเกณฑ์ที่ก าหนด จึงสามารถสรุปได้ว่าข้อมูลมีความเหมาะสม
ในการน าไปใช้วิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจต่อไป 
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ตารางท่ี 4-3 แสดงค่า KMO และ Bartlett’s Test of Sphericity KMO and Bartlett's Test 
KMO และ Bartlett’s Test 

Kaiser-Meyer-Olkin Measure of Sampling Adequacy. 0.965 

Bartlett's Test of Sphericity Approx. Chi-Square 219.000 

df 85 

Sig. < .001 

 
จากตารางที่ 4-2 ผลการวิเคราะห์ความเหมาะสมของข้อมูลส าหรับการวิเคราะห์องค์ประกอบ

เชิงส ารวจ โดยใช้ข้อค าถามทั้งหมด 21 ตัวแปร พบว่า ค่า Kaiser-Meyer-Olkin Measure of Sampling 
Adequacy (KMO) มีค่าเท่ากับ 0.965 ซึ่งมีค่ามากกว่า 0.50 และเข้าใกล้ 1 แสดงให้เห็นว่าตัวแปรมี
ความสัมพันธ์กันในระดับสูงและมีความเหมาะสมอย่างยิ่งส าหรับการน าไปวิเคราะห์องค์ประกอบ
เชิงส ารวจ 

นอกจากนี้ ผลการทดสอบ Bartlett’s Test of Sphericity พบว่ามีค่านัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 
น้อยกว่า 0.05 (Sig. < .001) แสดงให้เห็นว่าความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรแตกต่างจากเมทริกซ์เอกลักษณ์
อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ จึงสามารถสรุปได้ว่าข้อมูลมีความเหมาะสมในการน าไปใช้วิเคราะห์องค์ประกอบ
เชิงส ารวจ (Exploratory Factor Analysis: EFA) 
  

 



45 
 

  

ตารางท่ี 4-4 Exploratory Factor Analysis Factor Matrix 
Factor Loadings 

 
Factor 

Uniqueness 
1 2 3 4 5 6 

PE4 0.939      0.1533 
PE1 0.929      0.1762 

PE2 0.812      0.2071 

PE3 0.787      0.2351 
BI2  0.892     0.1128 

BI1  0.843     0.1375 
BI3  0.777     0.1916 

BI4  0.747     0.1234 

UB1   0.916    0.0752 
UB3   0.763    0.2111 

UB2   0.749    0.1333 

EE3    0.890   0.1562 
EE2    0.844   0.1721 

EE4    0.732   0.1813 

SI2     0.845  0.0438 
SI3     0.401  0.3527 

SI1     0.394  0.2433 
TR4      0.428 0.1713 

TR2      0.415 0.2202 

TR3      0.395 0.2088 
Note. 'Maximum likelihood' extraction method was used in combination with a 'oblimin' rotation 

 
การวิเคราะห์โดยใช้หลักการหมุนแบบ Oblimin rotation เป็นเทคนิคในการวิเคราะห์

องค์ประกอบ (Factor Analysis) ที่อนุญาตให้ตัวแปรแฝง (factors) มีความสัมพันธ์กันได้ (ไม่เป็น
อิสระต่อกัน) ซึ่งเหมาะกับข้อมูลทางสังคมศาสตร์หรือพฤติกรรมศาสตร์ที่ปัจจัยมักมีความเชื่อมโยงกัน 
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เมื่อใช้ร่วมกับวิธีสกัดแบบ Maximum Likelihood จะช่วยให้ได้โครงสร้างองค์ประกอบที่
ชัดเจนขึ้น โดยการหมุนแบบ Oblimin จะปรับแกนขององค์ประกอบให้ตัวแปรมีค่าน ้าหนัก (factor 
loading) สูงเฉพาะในปัจจัยที่เกี่ยวข้อง และต ่าในปัจจัยอื่น ท าให้ตีความผลได้ง่ายและสะท้อนความ
เป็นจริงของข้อมูลมากขึ้นจากตารางที่4-3 ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจ (Exploratory 
Factor Analysis: EFA) ด าเนินการเพื ่อศึกษาความเหมาะสมของตัวแปรสังเกต และตรวจสอบ
โครงสร้างของปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร ผลการวิเคราะห์พบว่า 
ตัวแปรทั้งหมดสามารถจ าแนกออกเป็น 6 องค์ประกอบ ซึ่งสอดคล้องกับกรอบแนวคิดการวิจัยที่
ก าหนดไว้องค์ประกอบที่ 1 ประกอบด้วยตัวแปร PE4, PE1, PE2 และ PE3 ซึ่งเป็นตัวแปรด้านความ
คาดหวังต่อประสิทธิภาพในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 
0.787–0.939 แสดงให้เห็นว่าผู้ตอบแบบสอบถามรับรู้ว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารช่วยเพิ่มประสิทธิภาพ
การให้บริการ ลดข้อผิดพลาด และยกระดับกระบวนการท างานภายในร้านอาหารได้อย่างมีนัยส าคัญ 

องค์ประกอบที่ 2 ประกอบด้วยตัวแปร BI2, BI1, BI3 และ BI4 ซึ่งเป็นตัวแปรด้านความตั้งใจ
ในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.747–0.892 สะท้อนถึง
ความตั้งใจของผู้บริโภคในการเลือกใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร รวมถึงความเต็มใจใน
การแนะน าให้ผู้อ่ืนใช้บริการองค์ประกอบที่ 3 ประกอบด้วยตัวแปร UB1, UB3 และ UB2 ซึ่งเป็นตัว
แปรด้านพฤติกรรมการใช้งานจริง โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.749–0.916 แสดงให้เห็น
ถึงการน าความตั้งใจไปสู่การใช้งานจริงในบริบทของร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 

องค์ประกอบที่ 4 ประกอบด้วยตัวแปร EE3, EE2 และ EE4 ซึ่งเป็นตัวแปรด้านความคาดหวัง
ด้านความพยายามในการใช้งาน โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.732–0.890 สะท้อนถึง
การรับรู้ของผู้บริโภคว่าการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีความง่าย เข้าใจได้ไม่ซับซ้อน และสามารถ
เรียนรู้วิธีใช้งานได้รวดเร็วองค์ประกอบที่ 5 ประกอบด้วยตัวแปร SI2, SI3 และ SI1 ซึ่งเป็นตัวแปร
ด้านอิทธิพลทางสังคม โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.394–0.845 แสดงให้เห็นว่าการ
ยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารได้รับอิทธิพลจากความคิดเห็นของบุคคลรอบข้าง สื่อ และแนว โน้มทาง
สังคมองค์ประกอบที่ 6 ประกอบด้วยตัวแปร TR4, TR2 และ TR3 ซึ่งเป็นตัวแปรด้านความไว้วางใจ
ในเทคโนโลยีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.395–0.428 สะท้อนถึง
ระดับความเชื่อมั่นของผู ้บริโภคต่อความเสถียร ความน่าเชื่อถือ และคุณภาพการให้บริการของ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารโดยสรุป ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงส ารวจแสดงให้เห็นว่า โครงสร้างของ
ปัจจัยที่ได้จากการวิเคราะห์มีความสอดคล้องกับกรอบแนวคิดการวิจัย และตัวแปรสัง เกตสามารถ
อธิบายปัจจัยแฝงที่เกี่ยวข้องกับการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหารได้อย่ างเหมาะสม จึง
สามารถน าองค์ประกอบที่ได้ไปใช้ในการวิเคราะห์ขั้นต่อไปได้อย่างมีความน่าเชื่อถือ 
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ตารางท่ี 4-5 ค าอธิบายตัวแปรและค่าน ้าหนักองค์ประกอบ 
ชื่อตัว
แปร 

ค าอธิบายของตัวแปร 
น ้าหนัก 

ค่าองค์ประกอบ 
1. คุณมีความคาดหวังต่อประสิทธิภาพในการใช้บริการเสิร์ฟอาหาร Performance Expectancy (PE) 

PE1 หุ่นยนต์ช่วยให้การบริการรวดเร็วขึ้น 0.929 

PE2 หุ่นยนต์ช่วยลดข้อผิดพลาดในการเสิร์ฟอาหาร 0.812 
PE3 การมีหุ่นยนต์ช่วยยกระดับประสบการณ์ของลูกค้า 0.787 

PE4 หุ่นยนต์ช่วยให้กระบวนการในรา้นมีประสิทธิภาพขึ้น 0.939 
2. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีความง่ายในการใช้งาน Effort Expectancy (EE) 

EE2 ฉันเรียนรู้วิธีใช้งาน/สื่อสารกับหุ่นยนตไ์ด้รวดเร็ว 0.844 
EE3 หน้าจอ/อินเทอร์เฟซของหุ่นยนต์เข้าใจไม่ยาก 0.89 

EE4 ฉันคุ้นเคยกับขั้นตอนการรับบรกิารจากหุ่นยนต์ 0.732 
3. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีอิทธิพลทางสังคม Social Influence (SI) 

SI1 คนรอบตัวฉันสนับสนนุให้ใช้บริการจากหุ่นยนต์ 0.394 
SI2 ร้านที่ฉันเชื่อถือมักน าหุ่นยนต์มาใช้ให้บริการ 0.845 

SI3 ความเห็นจากสังคม/สื่อมีผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ของฉัน 0.401 

4. คุณมีความความไว้วางใจหุน่ยนต์เสิร์ฟอาหาร Trust (TR)  
TR2 ฉันเชื่อว่าหุ่นยนต์ให้บริการได้คุณภาพคงที่ 0.415 

TR3 หากเกิดปัญหา หุ่นยนต์/ระบบจะกู้คืนสภาพการท างานได้ 0.395 
TRI4 โดยรวมแล้วฉันไว้วางใจเทคโนโลยีหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 0.428 

5. คุณมีความตั้งใจใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ในร้านอาหาร Behavioral Intention (BI) 
BI1 ฉันตั้งใจจะเลือกร้านที่มีหุน่ยนตเ์สิร์ฟในอนาคต 0.843 

BI2 ฉันมีแนวโน้มจะเพิ่มความถี่ในการใช้บริการหุ่นยนต์ 0.892 
BI3 ฉันยินดีแนะน าร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟให้ผู้อื่น 0.777 

BI4 หากมีตัวเลือก ฉันจะเลือกใช้บริการร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟมากกวา่ร้านทัว่ไป 0.747 
6. คุณมีความสนใจและมีพฤติกรรมการใช้จริงของหุ่นยนต์เสริ์ฟอาหาร Use Behavior (UB) 

UB1 ในช่วง 1 เดือนที่ผา่นมา ฉันเลือกร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟบอ่ยครั้ง 0.916 

UB2 ฉันมีพฤติกรรมในการแนะน าร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟให้คนรู้จัก 0.749 
UB3 ในช่วง 3 เดือนที่ผา่นมา ฉันไปใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟเป็น

ประจ า 
0.763 
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จากตารางที่ 4-4 สามารถอธิบายตัวแปรและค่าน ้าหนักขององค์ประกอบได้ดังนี้ 
ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยันของตัวแปรแฝงจากการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยัน 

(Confirmatory Factor Analysis: CFA) ของตัวแปรแฝงที่ใช้ในการศึกษา สามารถอธิบายตัวแปร
และค่าน ้าหนักองค์ประกอบได้ดังต่อไปนี้ 

องค์ประกอบที่ 1 ความคาดหวังต่อประสิทธิภาพในการใช้บริการเสิร์ฟอาหาร (Performance 
Expectancy: PE) ประกอบด้วยตัวแปรสังเกตได้จ านวน 4 ตัวแปร ได้แก่ PE1, PE2, PE3 และ PE4 
โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.787 – 0.939 ซึ่งอยู่ในระดับสูง แสดงให้เห็นว่าตัวแปรสังเกต
ได้ทั้งหมดมีความสามารถในการอธิบายองค์ประกอบแฝงด้านความคาดหวังต่อประสิทธิภาพได้เป็น
อย่างดีเมื่อพิจารณาเป็นรายตัวแปร พบว่า PE4 (0.939) ซึ่งสะท้อนถึงการที่หุ่นยนต์ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพ
ของกระบวนการด าเนินงานภายในร้านอาหาร มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบสูงที่สุด รองลงมาคือ PE1 (0.929) 
ซึ่งเกี่ยวข้องกับความรวดเร็วในการให้บริการ ขณะที่ PE2 (0.812) และ PE3 (0.787) มีค่าน ้าหนัก
องค์ประกอบอยู่ในระดับสูงเช่นเดียวกันดังนั้น องค์ประกอบที่ 1 จึงสามารถเรียกว่า ความคาดหวังต่อ
ประสิทธิภาพในการใช้บริการเสิร์ฟอาหาร (Performance Expectancy) 

องค์ประกอบที่ 2 ความง่ายในการใช้งานของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Effort Expectancy: EE) 
ประกอบด้วยตัวแปรสังเกตได้จ านวน 3 ตัวแปร ได้แก่ EE2, EE3 และ EE4 โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบ
อยู่ระหว่าง 0.732 – 0.890 ซึ่งอยู่ในระดับยอมรับได้ถึงระดับสูงผลการวิเคราะห์พบว่า EE3 (0.890) 
ซึ่งสะท้อนถึงความเข้าใจง่ายของหน้าจอหรืออินเทอร์เฟซของหุ่นยนต์ มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบสูง
ที่สุด แสดงให้เห็นว่าความชัดเจนของการออกแบบระบบมีบทบาทส าคัญต่อการรับรู้ความง่ายในการใช้งาน 
รองลงมาคือ EE2 (0.844) และ EE4 (0.732) ตามล าดับองค์ประกอบนี้จึงเรียกว่า ความง่ายในการใช้งาน 
(Effort Expectancy) 

องค์ประกอบที่ 3 อิทธิพลทางสังคม (Social Influence: SI) ประกอบด้วยตัวแปรสังเกตได้
จ านวน 3 ตัวแปร ได้แก่ SI1, SI2 และ SI3 โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.394 – 0.845 
ผลการวิเคราะห์แสดงให้เห็นว่า SI2 (0.845) ซึ่งสะท้อนถึงความน่าเชื่อถือของร้านอาหารที่น าหุ่นยนต์
มาใช้ให้บริการ มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ในระดับสูง ขณะที่ SI1 (0.394) และ SI3 (0.401) ซึ่งเกี่ยวข้อง
กับแรงสนับสนุนจากบุคคลรอบข้างและอิทธิพลจากสื่อสังคม มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ในระดับ
ค่อนข้างต ่า อย่างไรก็ตาม ค่าน ้าหนักดังกล่าวยังคงอยู่ในเกณฑ์ท่ีสามารถใช้ในการอธิบายองค์ประกอบ
แฝงด้านอิทธิพลทางสังคมได้ ดังนั้น องค์ประกอบนี้จึงเรียกว่า อิทธิพลทางสังคม (Social Influence) 

องค์ประกอบที่ 4 ความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Trust: TR) ประกอบด้วยตัวแปรสังเกตได้
จ านวน 3 ตัวแปร ได้แก่ TR2, TR3 และ TR4 โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 0.395 – 0.428 
ซึ่งอยู่ในระดับค่อนข้างต ่าเมื่อเปรียบเทียบกับองค์ประกอบอ่ืน ผลการวิเคราะห์สะท้อนให้เห็นว่าผู้ใช้บริการ
ยังมีระดับความเชื่อมั่นต่อเสถียรภาพและความน่าเชื่อถือของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในระดับจ ากัด 

 



49 
 

  

โดยตัวแปร TR4 (0.428) ซึ่งเป็นการประเมินความไว้วางใจต่อเทคโนโลยีหุ่นยนต์โดยรวม มีค่าน ้าหนัก
องค์ประกอบสูงที่สุดในกลุ่มตัวแปรนี้ องค์ประกอบนี้จึงเรียกว่า ความไว้วางใจ (Trust) 

องค์ประกอบที่ 5 ความตั้งใจในการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร(Behavioral Intention: BI) 
ประกอบด้วยตัวแปรสังเกตได้จ านวน 4 ตัวแปร ได้แก่ BI1, BI2, BI3 และ BI4 โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบ
อยู่ระหว่าง 0.747 – 0.892 ซึ่งอยู่ในระดับสูงโดยตัวแปร BI2 (0.892) ซึ่งสะท้อนถึงแนวโน้มในการเพ่ิม
ความถี่ในการใช้บริการหุ่นยนต์ในอนาคต มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบสูงที่สุด รองลงมาคือ BI1 (0.843) 
ขณะที่ BI3 (0.777) และ BI4 (0.747) มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ในระดับที่ยอมรับได้องค์ประกอบนี้ 
จึงเรียกว่า ความตั้งใจในการใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Behavioral Intention) 

องค์ประกอบที่ 6 พฤติกรรมการใช้จริงของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Use Behavior: UB) ประกอบด้วย
ตัวแปรสังเกตได้จ านวน 3 ตัวแปร ได้แก่ UB1, UB2 และ UB3 โดยมีค่าน ้าหนักองค์ประกอบอยู่ระหว่าง 
0.749 – 0.916 ซึ่งอยู่ในระดับสูงผลการวิเคราะห์พบว่า UB1 (0.916) ซึ่งสะท้อนถึงความถี่ใน
การเลือกร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟในช่วงเวลาที่ผ่านมา มีค่าน ้าหนักองค์ประกอบสูงที่สุด แสดงให้เห็นถึง
ความสอดคล้องระหว่างพฤติกรรมการใช้จริงและองค์ประกอบแฝงองค์ประกอบนี้จึงเรียกว่า พฤติกรรม
การใช้จริง (Use Behavior) 
 
4.4 การวิเคราะห์สมการถดถอยพหุคูณ (Multiple Linear Regression) 

การวิเคราะห์สมการถดถอยพหุคูณในงานวิจัยนี้ มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อ
ความตั้งใจในการใช้งานและพฤติกรรมการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร โดยก่อนท าการวิเคราะห์ 
ได้ตรวจสอบปัญหาความสัมพันธ์เชิงเส้นพหุคูณ (Multicollinearity) ระหว่างตัวแปรอิสระ 
ด้วยการพิจารณาค่า Variance Inflation Factor (VIF) และค่า Tolerance ค่า Tolerance ใช้ใน
การวัดระดับความเป็นอิสระของตัวแปรอิสระ โดยหากค่า Tolerance มีค่าเข้าใกล้ 1 แสดงว่าตัวแปรอิสระ
มีความสัมพันธ์กับตัวแปรอิสระอื่นในระดับต ่า แต่หากมีค่าต ่ากว่า 0.10 แสดงว่ามีปัญหาความสัมพันธ์
เชิงเส้นพหุคูณส่วนค่า VIF เป็นค่าที่แสดงระดับความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรอิสระ หากค่า VIF มีค่าสูงกว่า 
10 แสดงว่าตัวแปรอิสระมีความสัมพันธ์กับตัวแปรอิสระอื่นในระดับสูง และอาจส่งผลต่อความน่าเชื่อถือ
ของผลการวิเคราะห์สมการถดถอย 

ส าหรับตัวแปรที่ใช้ในการวิเคราะห์สมการถดถอยพหุคูณในงานวิจัยนี้ มีความหมายดังต่อไปนี้ 
PE (Performance Expectancy) หมายถึง การรับรู้ถึงประสิทธิภาพหรือประโยชน์จากการใช้

หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
EE (Effort Expectancy) หมายถึง การรับรู้ถึงความง่ายในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
SI (Social Influence) หมายถึง การรับรู้อิทธิพลทางสังคมที่มีผลต่อการตัดสินใจใช้งาน 
TR (Trust) หมายถึง ความไว้วางใจที่มีต่อการท างานของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
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BI (Behavioral Intention) หมายถึง ความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 
UB (Use Behavior) หมายถึง พฤติกรรมการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร 

 
ตารางท่ี 4-6 Model Fit Measures – BI 

Model Fit Measures 

Model R R² Adjusted R² 

1 0.841 0.707 0.704 
Note. Models estimated using sample size of N=433 

 

จากตารางที่ 4-6 จากผลการวิเคราะห์ความเหมาะสมของโมเดล พบว่า โมเดลการถดถอยพหุคูณ
ที่ประกอบด้วยตัวแปรอิสระ ได้แก่ การรับรู้ถึงความมีประโยชน์ การรับรู้ถึงความง่ายในการใช้งาน  
การรับรู้แรงกดดันจากสังคม และข้อได้เปรียบเชิงเปรียบเทียบ มีค่า R เท่ากับ 0.841 ซึ่งแสดงถึง
ความสัมพันธ์เชิงบวกระดับสูงระหว่างตัวแปรอิสระและความตั้งใจในการใช้งาน นอกจากนี้ ค่า R² เท่ากับ 
0.707 หมายความว่า ตัวแปรอิสระทั้งหมดสามารถอธิบายความแปรปรวนของความตั้งใจในการใช้งาน
ได้ร้อยละ 70.7 และเมื่อพิจารณาค่า Adjusted R² ซึ่งมีค่าเท่ากับ 0.704 พบว่าโมเดลยังคงมีความสามารถ
ในการอธิบายตัวแปรตามในระดับสูง แม้มีการปรับค่าความคลาดเคลื่ อนจากขนาดกลุ่มตัวอย่าง 
(N = 433) แล้ว ทั้งนี้สามารถสรุปได้ว่าโมเดลมีความเหมาะสมและมีอ านาจในการอธิบายตัวแปรตาม
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 
ตารางท่ี 4-7 Model Coefficients – BI 

Model Coefficients – BI Collinearity Statistics 

Predictor Estimate SE t p Stand. Estimate VIF Tolerance 
Intercept -0.180 0.1895 -0.952 0.342    

PE 0.140 0.0489 2.858 0.004 0.119 2.51 0.398 

EE -0.109 0.0503 -2.177 0.030 -0.101 3.16 0.317 
SI 0.516 0.0570 9.055 < .001 0.465 3.85 0.260 

TR 0.449 0.0664 6.766 < .001 0.398 5.04 0.198 

 
จากตารางที่ 4-7 การวิเคราะห์ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยของปัจจัยที่ความตั้งใจในการใช้งาน 

(BI)  Model Coefficients – BI แสดงผลการวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณของตัวแปรอิสระ ได้แก่ การ
รับรู้ถึงความง่ายในการใช้งาน (PE) การรับรู้ถึงความพยายามในการใช้งาน (EE) การรับรู้แรงกดดันจาก
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สังคม (SI) และข้อได้เปรียบเชิงเปรียบเทียบ (TR) ที่ส่งผลต่อทัศนคติต่อการใช้งาน (AU) โดยสามารถ
อธิบายผลการวิเคราะห์ได้ดังนี้ 

การตรวจสอบความสัมพันธ์เชิงพหุคูณของตัวแปรอิสระผลการวิเคราะห์พบว่า ตัวแปรอิสระทุกตัว
มีค่า Variance Inflation Factor (VIF) อยู่ในช่วงระหว่าง 2.51–5.04 ซึ่งมีค่าน้อยกว่าเกณฑ์ 10 
และมีค่า Tolerance อยู่ระหว่าง 0.198–0.398 ซึ่งมากกว่าเกณฑ์ขั้นต ่า 0.20 (ยกเว้น TR ที่มีค่า
ใกล้เคียงเกณฑ์) แสดงให้เห็นว่า ตัวแปรอิสระไม่มีปัญหาความสัมพันธ์เชิงพหุคูณในระดับที่ส่งผลกระทบ
ต่อความน่าเชื่อถือของโมเดล และสามารถน ามาวิเคราะห์ร่วมกันได้ 

การวิเคราะห์อิทธิพลของตัวแปรอิสระต่อทัศนคติต่อการใช้งานการรับรู้ถึงความง่ายในการใช้งาน 
(PE) มีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยเท่ากับ 0.140 และมีค่า p เท่ากับ 0.004 ซึ่งน้อยกว่าระดับนัยส าคัญ
ทางสถิติ 0.05 แสดงให้เห็นว่า การรับรู้ถึงความง่ายในการใช้งานมีอิทธิพลเชิงบวกต่อทัศนคติต่อ
การใช้งานอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ โดยมีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยมาตรฐานเท่ากับ 0.119 

การรับรู้ถึงความพยายามในการใช้งาน (EE) มีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยเท่ากับ -0.109 และมีค่า p 
เท่ากับ 0.030 ซึ่งมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 โดยมีอิทธิพลเชิงลบต่อทัศนคติต่อการใช้งาน สะท้อน
ให้เห็นว่า หากผู้ใช้รับรู้ว่าระบบต้องใช้ความพยายามหรือมีความซับซ้อนสูง จะส่งผลให้ทัศนคติต่อ
การใช้งานลดลง 

การรับรู้แรงกดดันจากสังคม (SI) มีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยเท่ากับ 0.516 และมีค่า p น้อยกว่า 
0.001 ซึ่งมีนัยส าคัญทางสถิติสูง โดยมีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยมาตรฐานเท่ากับ 0.465 แสดงให้เห็นว่า 
การรับรู้แรงกดดันจากสังคมเป็นปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อทัศนคติต่อการใช้งานมากท่ีสุดในโมเดล 

ข้อได้เปรียบเชิงเปรียบเทียบ (TR) มีค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยเท่ากับ 0.449 และมีค่า p น้อยกว่า 
0.001 ซึ่งแสดงว่ามีอิทธิพลเชิงบวกต่อทัศนคติต่อการใช้งานอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ โดยมีค่าสัมประสิทธิ์
การถดถอยมาตรฐานเท่ากับ 0.398 

ผลการวิเคราะห์สามารถสรุปได้ว่า ปัจจัยด้านการรับรู้แรงกดดันจากสังคมและข้อได้เปรียบเชิง
เปรียบเทียบเป็นปัจจัยส าคัญที่ส่งผลต่อทัศนคติต่อการใช้งานมากที่สุด รองลงมาคือการรับรู้ถึงความง่าย
ในการใช้งาน ในขณะที่การรับรู้ถึงความพยายามในการใช้งานส่งผลเชิงลบต่อทัศนคติ ทั้งนี้ ตัวแปรอิสระ
ทั้งหมดไม่มีปัญหาความสัมพันธ์เชิงพหุคูณและสามารถอธิบายทัศนคติต่อการใช้งานได้อย่างเหมาะสม
ตามหลักการวิเคราะห์เชิงสถิติ 
ตารางท่ี 4-8 Model Fit Measures – UB  

Model Fit Measures 

Model R R² Adjusted R² 
1 0.870 0.757 0.756 

Note. Models estimated using sample size of N=433 
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ตารางที่ 4-8 ผลการวิเคราะห์ความเหมาะสมของโมเดลที่มีทัศนคติต่อการใช้งานเป็นตัวแปรอิสระ 
พบว่า โมเดลมีค่า R เท่ากับ 0.870 และค่า R² เท่ากับ 0.757 หมายความว่า ทัศนคติต่อการใช้งานสามารถ
อธิบายความแปรปรวนของพฤติกรรมการใช้งานได้ถึงร้อยละ 75.7 และค่า Adjusted R² เท่ากับ 0.756 
แสดงให้เห็นว่าโมเดลมีความเหมาะสมในระดับสูง 

ผลการวิเคราะห์ค่าสัมประสิทธิ์การถดถอยพบว่า ทัศนคติต่อการใช้งานมีอิทธิพลเชิงบวกต่อ
พฤติกรรมการใช้งานอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 ซึ่งแสดงให้เห็นว่าผู้ที่มีทัศนคติเชิง
บวกต่อระบบ มีแนวโน้มที่จะน าระบบไปใช้งานจริงมากขึ้น 
 
ตารางท่ี 4-9 Model Coefficients – UB 

Model Coefficients – UB 
Collinearity 
Statistics 

Predictor Estimate SE t p 
Stand. 

Estimate 
VIF Tolerance 

Intercept 0.0536 0.1458 0.368 0.713    
BI 0.9578 0.0261 36.648 <.001 0.870 1.00 1.00 

 
จากตารางที่ 4-9 แสดงผลการวิเคราะห์การถดถอยเชิงเส้นอย่างง่าย โดยมีความตั้งใจใน

การใช้งาน (BI) เป็นตัวแปรอิสระ และพฤติกรรมการใช้งาน (UB) เป็นตัวแปรตาม พบว่า ค่าคงที่  
(Intercept) มีค่าเท่ากับ 0.0536 และมีค่า p เท่ากับ 0.713 ซึ่งไม่มีนัยส าคัญทางสถิติ แสดงว่าค่าคงที่
ไม่ส่งผลต่อพฤติกรรมการใช้งานอย่างมีนัยส าคัญ 
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ภาพที่ 4-1 โมเดลที่อธิบายปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

 
 โดยที่ *  คือ ค่านัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 

   **  คือ ค่านัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.01 
   ***  คือ ค่านัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.001 

 



 

 

บทท่ี 5 
สรุปผล อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

 
จากการศึกษาปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร งานวิจัยนี้มุ่ง

วิเคราะห์ปัจจัยที่มีผลต่อความตั้งใจในการใช้งานและพฤติกรรมการใช้งานจริงของผู้ใช้บริการร้านอาหาร 
โดยใช้ข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างผู้บริโภคที่มีประสบการณ์หรือมีการรับรู้เกี ่ยวกับการให้บริการด้วย
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร จ านวน 433 คน การวิเคราะห์ข้อมูลด าเนินการด้วยการวิเคราะห์องค์ประกอบ
เชิงส ารวจ (Exploratory Factor Analysis: EFA) เพื่อศึกษาความเหมาะสมของโครงสร้างตัวแปรและ
จ าแนกกลุ่มปัจจัยที่เกี่ยวข้องกับการยอมรับเทคโนโลยีดังกล่าว จากนั้นจึงใช้การวิเคราะห์สมการถดถอย
พหุคูณ (Multiple Regression Analysis) เพ่ือประเมินระดับอิทธิพลของปัจจัยแต่ละด้านที่มีต่อการยอมรับ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในบริบทร้านอาหาร 
 
5.1 สรุปผลการวิจัย 

ผลการวิเคราะห์ข้อมูลลักษณะประชากรศาสตร์ของผู้ตอบแบบสอบถามจ านวน 433 คน พบว่า 
ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่เป็นเพศหญิง จ านวน 287 คน คิดเป็นร้อยละ 66.3 รองลงมาคือเพศ
ชาย จ านวน 143 คน คิดเป็นร้อยละ 33.0 และเพศอ่ืน ๆ จ านวน 3 คน คิดเป็นร้อยละ 0.7 

เมื่อพิจารณาตามช่วงอายุ พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่อยู่ในช่วงอายุ 30–39 ปี จ านวน 
155 คน คิดเป็นร้อยละ 35.8 รองลงมาคือช่วงอายุ 20–29 ปี จ านวน 124 คน คิดเป็นร้อยละ 28.6 
ช่วงอายุ มากกว่า 50 ปี จ านวน 87 คน คิดเป็นร้อยละ 20.1 และช่วงอายุ 40–49 ปี จ านวน 67 คน 
คิดเป็นร้อยละ 15.5 ตามล าดับ 

ในด้านระดับการศึกษา พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่ส าเร็จการศึกษาในระดับ ปริญญาตรี 
จ านวน 328 คน คิดเป็นร้อยละ 75.8 รองลงมาคือระดับ ต ่ากว่าปริญญาตรี จ านวน 53 คน คิดเป็น
ร้อยละ 12.2 ระดับ ปริญญาโท จ านวน 44 คน คิดเป็นร้อยละ 10.2 และระดับ ปริญญาเอก จ านวน 8 คน 
คิดเป็นร้อยละ 1.8 

ส าหรับอาชีพของผู้ตอบแบบสอบถาม พบว่า ส่วนใหญ่เป็น พนักงานบริษัท จ านวน 150 คน คิดเป็น
ร้อยละ 34.6 รองลงมาคือ ข้าราชการ/รัฐวิสาหกิจ จ านวน 118 คน คิดเป็นร้อยละ 27.3 เจ้าของกิจการ/
ฟรีแลนซ์ จ านวน 67 คน คิดเป็นร้อยละ 15.5 นักเรียน/นักศึกษา จ านวน 48 คน คิดเป็นร้อยละ 11.1 
แม่บ้าน/เกษียณอายุ จ านวน 42 คน คิดเป็นร้อยละ 9.7 และอาชีพอ่ืน ๆ จ านวน 8 คน คิดเป็นร้อยละ 1.8 

ในด้านรายได้ต่อเดือน พบว่า ผู้ตอบแบบสอบถามส่วนใหญ่มีรายได้อยู่ในช่วง 15,001–30,000 บาท 
จ านวน 199 คน คิดเป็นร้อยละ 46.0 รองลงมาคือช่วงรายได้ 30,001–50,000 บาท จ านวน 81 คน 
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คิดเป็นร้อยละ 28.2 ช่วงรายได้ มากกว่า 50,000 บาท จ านวน 61 คน คิดเป็นร้อยละ 14.8 และช่วงรายได้ 
น้อยกว่า 15,000 บาท จ านวน 48 คน คิดเป็นร้อยละ 11.1 

แบบจ าลองการวิจัยสามารถอธิบายความแปรปรวนของ ความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟ
อาหาร ได้ในระดับค่อนข้างสูง โดยมีค่า R-Squared เท่ากับ 0.707 และค่า Adjusted R-Squared 
เท่ากับ 0.704 แสดงให้เห็นว่าตัวแปรอิสระที่น ามาใช้ในการศึกษา ได้แก่ ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ 
ความคาดหวังด้านความพยายาม อิทธิพลทางสังคม และความไว้วางใจ สามารถอธิบายความแปรปรวนของ
ความตั้งใจในการใช้งานได้ร้อยละ 70.4 

นอกจากนี้ ผลการวิเคราะห์ความสัมพันธ์ระหว่าง ความตั้งใจในการใช้งาน และ พฤติกรรม
การใช้งานจริง พบว่า แบบจ าลองมีค่า R-Squared เท่ากับ 0.757 และค่า Adjusted R-Squared 
เท่ากับ 0.756 แสดงให้เห็นว่าความตั้งใจในการใช้งานสามารถอธิบายพฤติกรรมการใช้งานจริงของ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารได้ร้อยละ 75.6 ซึ่งสะท้อนถึงความเหมาะสมของแบบจ าลองการวิจัยในการอธิบาย
พฤติกรรมการยอมรับเทคโนโลยี 
 
5.2 อภิปรายผลการวิจัย 

5.2.1 สมมติฐานที่ 1 (H1) ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ (Performance Expectancy: 
PE) มีอิทธิพลเชิงบวกต่อความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Behavioral Intention: BI) 

ผลการวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณพบว่า ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพมีค่าสัมประสิทธิ์
การถดถอยเป็นลบเล็กน้อย (β = −0.049) และมีค่า Sig. เท่ากับ 0.185 ซึ่งมากกว่าระดับนัยส าคัญ
ทางสถิติที่ 0.05 แสดงให้เห็นว่า ความคาดหวังด้านประสิทธิภาพ ไม่มีอิทธิพลต่อความตั้งใจในการใช้
งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ 

ดังนั ้น สมมติฐานที่ 1 (H1) จึง ไม่ได้รับการสนับสนุน ทั ้งนี ้อาจอธิบายได้ว่า ผู ้ใช้บริการ
ร้านอาหารมีการรับรู้ว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารสามารถปฏิบัติงานได้ตามมาตรฐานพื้นฐานอยู่แล้ว จึงไม่ได้
มองว่าประสิทธิภาพเป็นปัจจัยหลักในการตัดสินใจยอมรับเทคโนโลยีดังกล่าว 

5.2.2 สมมติฐานที่ 2 (H2) ความคาดหวังด้านความพยายาม (Effort Expectancy: EE) มีอิทธิพล
เชิงบวกต่อความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Behavioral Intention: BI) 

ผลการวิเคราะห์พบว่า ความคาดหวังด้านความพยายามไม่ปรากฏอิทธิพลต่อความตั้งใจใน
การใช้งานอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ (Sig. > 0.05) แสดงให้เห็นว่าการรับรู้ถึงความง่ายหรือความยาก
ในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ไม่ได้เป็นปัจจัยส าคัญต่อการก่อให้เกิดความตั้งใจในการใช้งานดังนั้น 
สมมติฐานที่ 2 (H2) จึง ไม่ได้รับการสนับสนุน ซึ่งอาจสะท้อนว่าผู้บริโภคมีความคุ้นเคยกับเทคโนโลยี
อัตโนมัติในร้านอาหารอยู่แล้ว 
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5.2.3 สมมติฐานที่ 3 (H3) อิทธิพลทางสังคม (Social Influence: SI) มีอิทธิพลเชิงบวกต่อ
ความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Behavioral Intention: BI) 

ผลการวิเคราะห์พบว่า อิทธิพลทางสังคมมีค่า Sig. เท่ากับ 0.833 ซึ่งมากกว่าระดับนัยส าคัญ
ทางสถิติที่ 0.05 แสดงว่าอิทธิพลทางสังคม ไม่ส่งผลต่อความตั้งใจในการใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร
อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ 

ดังนั้น สมมติฐานที่ 3 (H3) จึง ไม่ได้รับการสนับสนุน ซึ่งอาจอธิบายได้ว่า การตัดสินใจยอมรับ
หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารเป็นการตัดสินใจส่วนบุคคลมากกว่าการได้รับแรงกดดันหรือการชี้น าจากสังคม 

5.2.4 สมมติฐานที่ 4 (H4) ความไว้วางใจ (Trust: TR) มีอิทธิพลเชิงบวกต่อความตั้งใจใน
การใช้งานหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Behavioral Intention: BI) 

ผลการวิเคราะห์พบว่า ความไว้วางใจมีอิทธิพลเชิงบวกต่อความตั้งใจในการใช้งานอย่างมีนัยส าคัญ
ทางสถิติ โดยมีค่า Sig. เท่ากับ 0.044 ซึ่งน้อยกว่าระดับนัยส าคัญทางสถิติที่ 0.05 และมีค่าสัมประสิทธิ์
การถดถอยเป็นบวก 

ดังนั้น สมมติฐานที่ 4 (H4) จึง ได้รับการสนับสนุน แสดงให้เห็นว่าผู้ใช้บริการให้ความส าคัญกับ
ความน่าเชื่อถือ ความปลอดภัย และความถูกต้องของการท างานของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารเป็นอย่างมาก 

5.2.5 สมมติฐานที่ 5 (H5) ความตั้งใจในการใช้งาน (Behavioral Intention: BI) มีอิทธิพล
เชิงบวกต่อพฤติกรรมการใช้งานจริงของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร (Use Behavior: UB) 

ผลการวิเคราะห์การถดถอยเชิงเส้นอย่างง่ายพบว่า ความตั้งใจในการใช้งานมีอิทธิพลเชิงบวกต่อ
พฤติกรรมการใช้งานจริงอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.001 (β = 0.870, Sig. < .001) และเป็น
ตัวแปรที่มีอิทธิพลสูงที่สุดในแบบจ าลอง 

ดังนั้น สมมติฐานที่ 5 (H5) จึง ได้รับการสนับสนุน ซึ่งสอดคล้องกับทฤษฎี UTAUT ที่ระบุว่า 
ความตั้งใจในการใช้งานเป็นปัจจัยส าคัญท่ีน าไปสู่การใช้งานจริงของเทคโนโลยี 
 
5.3 ข้อเสนอแนะส าหรับงานวิจัยครั้งต่อไป 

5.3.1 ศึกษาไปสู่การประยุกต์ใช้หุ่นยนต์บริการในบริบทที่หลากหลายมากข้ึน เช่น การใช้งาน
ในครัวเรือนหรือธุรกิจบริการรูปแบบใหม่ เพื่อเปรียบเทียบปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับเทคโนโลยี
ในแต่ละบริบท 

5.3.2 ศึกษาความคุ้มค่าเชิงเศรษฐศาสตร์และผลตอบแทนจากการลงทุน เพื่อสนับสนุน
การตัดสินใจเชิงธุรกิจของผู้ประกอบการ 

5.3.3 ศึกษาความตั้งใจในการใช้งานซ ้า และพฤติกรรมของผู้ใช้บริการ เพื่อสะท้อนระดับ
การยอมรับหุ่นยนต์บริการอย่างยั่งยืนทั้งในมิติผู้บริโภคและองค์กร 
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ภาคผนวก 
แบบสอบถาม 

เรื่องปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร  
(Factors Influencing the Acceptance of Food-Serving Robots in Restaurants) 
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แบบสอบถาม 
เรื่องปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร  

(Factors Influencing the Acceptance of Food-Serving Robots in Restaurants) 

ค าชี้แจง (Informed Consent) 
แบบสอบถามนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาและประเมิน ปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์
เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร (Factors Influencing the Acceptance of Food-Serving 
Robots in Restaurants) 

ข้อมูลที่ท่านให้จะถูกน าไปใช้เพื่อการวิเคราะห์และสรุปผลในภาพรวมเท่านั้น โดยจะไม่มีการเก็บ
ข้อมูลที่สามารถระบุตัวตนของผู้ตอบ และข้อมูลทั้งหมดจะถูกเก็บเป็นความลับ ท่านมีสิทธิที่จะไม่ตอบ
แบบสอบถามนี้หรือยกเลิกการให้ข้อมูลได้ตลอดเวลาโดยไม่เกิดผลเสียใด ๆ  

หากท่านยินยอมให้เราใช้ข้อมูลของท่านเพ่ือวัตถุประสงค์ดังกล่าว โปรดคลิก “ยินยอม” เพ่ือ
ด าเนินการต่อ 

ส่วนที่ 1: ค ายินยอมเข้าร่วม (Informed Consent) 

ส่วนที่ 2: ข้อมูลทั่วไป 

ส่วนที่ 3: การตอบแบบสอบและแสดงความคิดเห็น 

ค ายินยอมในการเข้าร่วมการให้ข้อมูล (Informed Consent)  โปรดยืนยันความยินยอมของท่าน 

 ยินยอม        ไม่ยินยอม 

แบบประเมิน  ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร (Factors 
Influencing the Acceptance of Food-Serving Robots in Restaurants) 

ค าชี้แจง (Informed Consent) 

เรียน ผู้ตอบแบบสอบถามทุกท่าน แบบสอบถามนี้เป็นส่วนหนึ่งของการศึกษาเรื่อง 

“ปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร (Factors Influencing the 
Acceptance of Food-Serving Robots in Restaurants)” 
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โดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือรวบรวมข้อมูลและความคิดเห็นของท่านเกี่ยวกับประสบการณ์ ความรู้สึก และ
ทัศนคติที่มีต่อการใช้บริการหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ข้อมูลที่ได้จะน าไปใช้เพื่อการวิเคราะห์เชิงวิชาการ
และสรุปผลในภาพรวม เพ่ือหาแนวทางในการพัฒนาและปรับปรุงการน าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมาใช้ใน
ร้านอาหารให้มีประสิทธิภาพและตอบสนองต่อความต้องการของผู้บริโภคมากยิ่งขึ้น 

ข้อมูลที่ท่านให้มาท้ังหมดจะถูกเก็บเป็นความลับ และจะถูกน าเสนอในลักษณะภาพรวมเท่านั้น โดยไม่
มีการเปิดเผยข้อมูลส่วนบุคคลหรือข้อมูลที่สามารถระบุตัวตนของผู้ตอบแบบสอบถามได้ และจะไม่
ก่อให้เกิดผลกระทบใด ๆ ต่อท่านการตอบแบบสอบถามนี้ใช้เวลาประมาณ 5–10 นาที การมีส่วนร่วม
ของท่านถือเป็นประโยชน์และมีความส าคัญอย่างยิ่งต่อความส าเร็จของการวิจัยครั้งนี้ 

ขอขอบพระคุณเป็นอย่างสูงส าหรับความร่วมมือของท่าน 

โปรดระบุเลือกในช่อง  ที่ตรงกับความคิดเห็นมากที่สุด 

1.เพศ 

  1. ชาย  2. หญิง   3. ไม่ระบุ 

2.อายุ 

  1. 20 – 29 ปี  2. 40 – 49 ปี 

  2. 30 – 39 ปี  4. มากกว่า 50 ปี 

 3.การศึกษา 

  1.ต ่ากว่าปริญญาตรี  3. ปริญญาโท 

  2.ปริญญาตรี  4. ปริญญาเอก 

4.รายได้ 

  น้อยกว่า 15,000 บาท  30,001–50,000 บาท 

  15,001–30,000 บาท  มากกว่า 50,000 บาท 
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5.อาชีพ 

  1.นักเรียน/นักศึกษา  4.เจ้าของกิจการ/ฟรีแลนด์ 

  2.พนักงานบริษัท  5.แม่บ้าน/เกษียณอายุ 

  3.ข้าราชการ/รัฐวิสาหกิจ 

 6. ท่านเคยใช้บริการร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟหรือไม่? 
  

 
 

 1.เคยใช้บริการ  2.ไม่เคยใช้บริการ 
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ตอนที่ 3   การยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร (Factors Influencing the Acceptance 
of Food-Serving Robots in Restaurants )  
ค าชี้แจง  โปรดท าเครื่องหมาย ลงในช่องท่ีตรงกับตามความรู้สึก/ความคิดเห็นของท่านมากท่ีสุด  
ระดับ 7 = เห็นด้วยอย่างยิ่ง (Strongly Agree) 
ระดับ 6 = เห็นด้วย (Agree) 
ระดับ 5 = เห็นด้วยบ้าง (Somewhat Agree) 
ระดับ 4 = เฉยๆ / ไม่แน่ใจ / เป็นกลาง (Neutral) 
ระดับ 3 = ไม่เห็นด้วยบ้าง (Somewhat Disagree) 
ระดับ 2 = ไม่เห็นด้วย (Disagree) 
ระดับ 1 = ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง (Strongly Disagree) 
 

 
 
 

ปัจจัยท่ีมีปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

(Factors Influencing the 

Acceptance of Food-Serving Robots 

in Restaurants) 

       ระดับความคิดเห็น 

(1)  

ไม่

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

(2)  

ไม่เห็น
ด้วย 

(3) 

ไม่

เห็น

ด้วย

บ้าง 

(4)  

เฉยๆ / 
ไม่

แน่ใจ / 
เป็น
กลาง 

(5)  

เห็น

ด้วย

บ้าง  

(6)  

เห็น

ด้วย 

 

(7)  

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

1. คุณมีความคาดหวังต่อประสิทธิภาพในการใช้บริการเสิร์ฟอาหาร Performance Expectancy (PE) 

1.หุ่นยนต์ช่วยให้การบริการรวดเร็วขึ้น        

2.หุ่นยนต์ช่วยลดข้อผิดพลาดในการเสิร์ฟ
อาหาร 

       

3.การมีหุ่นยนต์ช่วยยกระดับประสบการณ์
ของลูกค้า 

       

4.หุ่นยนต์ช่วยให้กระบวนการในร้านมี
ประสิทธิภาพขึ้น 
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ปัจจัยท่ีมีปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

(Factors Influencing the 

Acceptance of Food-Serving Robots 

in Restaurants) 

       ระดับความคิดเห็น 

(1)  

ไม่

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

(2)  

ไม่เห็น
ด้วย 

(3) 

ไม่

เห็น

ด้วย

บ้าง 

(4)  

เฉยๆ / 
ไม่

แน่ใจ / 
เป็น
กลาง 

(5)  

เห็น

ด้วย

บ้าง  

(6)  

เห็น

ด้วย 

 

(7)  

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

2. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีความง่ายในการใช้งาน Effort Expectancy (EE) 

1.การโต้ตอบกับหุ่นยนต์ท าได้ง่าย        

2.ฉันเรียนรู้วิธีใช้งาน/สื่อสารกับหุ่นยนต์ได้
รวดเร็ว 

       

3.หน้าจอ/อินเทอร์เฟซของหุ่นยนต์เข้าใจไม่
ยาก 

       

4.ฉันคุ้นเคยกับขั้นตอนการรับบริการจาก
หุ่นยนต์ 

       

3. คุณคิดว่าหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารมีอิทธิพลทางสังคม Social Influence (SI) 

1คนรอบตัวฉันสนับสนุนให้ใช้บริการจาก
หุ่นยนต์ 

       

2.ร้านที่ฉันเชื่อถือมักน าหุ่นยนต์มาใช้
ให้บริการ 

       

3.ความเห็นจากสังคม/สื่อมีผลต่อการ
ยอมรับหุ่นยนต์ของฉัน 

       

4.ฉันรู้สึกว่าหากไม่ใช้บริการหุ่นยนต์จะขัด
กับแนวโน้มของสังคม 
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ปัจจัยท่ีมีปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

(Factors Influencing the 

Acceptance of Food-Serving Robots 

in Restaurants) 

       ระดับความคิดเห็น 

(1)  

ไม่

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

(2)  

ไม่เห็น
ด้วย 

(3) 

ไม่

เห็น

ด้วย

บ้าง 

(4)  

เฉยๆ / 
ไม่

แน่ใจ / 
เป็น
กลาง 

(5)  

เห็น

ด้วย

บ้าง  

(6)  

เห็น

ด้วย 

 

(7)  

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

4. คุณมีความความไว้วางใจหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร Trust (TR) 

1.ฉันไว้วางใจว่าหุ่นยนต์จะท างานได้
สม ่าเสมอและเสถียร 

       

2.ฉันเชื่อว่าหุ่นยนต์ให้บริการได้คุณภาพคงท่ี        

3.หากเกิดปัญหา หุ่นยนต์/ระบบจะกู้คืน
สภาพการท างานได้ 

       

4.โดยรวมแล้วฉันไว้วางใจเทคโนโลยีหุ่นยนต์
เสิร์ฟอาหาร 

       

5. คุณมีความตั้งใจใช้หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร ในร้านอาหาร Behavioral Intention (BI) 

1.ฉันตั้งใจจะเลือกร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟใน
อนาคต 

       

2.ฉันมีแนวโน้มจะเพ่ิมความถี่ในการใช้
บริการหุ่นยนต์ 

       

3.ฉันยินดีแนะน าร้านที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟให้
ผู้อื่น 

       

4.หากมีตัวเลือก ฉันจะเลือกใช้บริการร้านที่
มีหุ่นยนต์เสิร์ฟมากกว่าร้านทั่วไป 
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ปัจจัยท่ีมีปัจจัยท่ีมีอิทธิพลต่อการยอมรับ

หุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

(Factors Influencing the 

Acceptance of Food-Serving Robots 

in Restaurants) 

       ระดับความคิดเห็น 

(1)  

ไม่

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

(2)  

ไม่เห็น
ด้วย 

(3) 

ไม่

เห็น

ด้วย

บ้าง 

(4)  

เฉยๆ / 
ไม่

แน่ใจ / 
เป็น
กลาง 

(5)  

เห็น

ด้วย

บ้าง  

(6)  

เห็น

ด้วย 

 

(7)  

เห็น

ด้วย

อย่าง

ยิ่ง 

6. คุณมีความสนใจและมีพฤติกรรมการใช้จริงของหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหาร Use Behavior (UB) 

1.ในช่วง 1 เดือนที่ผ่านมา ฉันเลือก
ร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟบ่อยครั้ง 

       

2.ฉันมีพฤติกรรมในการแนะน าร้านอาหารที่
มีหุ่นยนต์เสิร์ฟให้คนรู้จัก 

       

3.ในช่วง 3 เดือนที่ผ่านมา ฉันไปใช้บริการ
ร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟเป็นประจ า 

       

1.ในช่วง 1 เดือนที่ผ่านมา ฉันเลือก
ร้านอาหารที่มีหุ่นยนต์เสิร์ฟบ่อยครั้ง 
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ตัวอย่างแบบสอบถามจากระบบ Google Form 
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ประวัติผู้เขียน 
 

ชื่อ  นายราชภัฏ รักษ์สุจริต  

ชื่อการค้นคว้าอิสระ ปัจจัยที่มีอิทธิพลต่อการยอมรับหุ่นยนต์เสิร์ฟอาหารในร้านอาหาร 

สาขาวิชา  ระบบสารสนเทศเพ่ือการจัดการ 

ประวัติ ปริญญาตรีมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ วิทยาศาสตร์บัณฑิต  
สาขาเทคโนโลยีสารสนเทศ ปีการศึกษา 2555  

 

 
 
 

 


	บทคัดย่อภาษาไทย
	บทคัดย่อภาษาอังกฤษ
	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ
	สารบัญ(ต่อ)
	สารบัญตาราง
	สารบัญรูปภาพ
	บทที่ 1 บทนำ
	1.1ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา
	1.2วัตถุประสงค์การวิจัย
	1.3สมมติฐานการวิจัย
	1.4ขอบเขตของการวิจัย
	1.5ตัวแปรที่ศึกษา
	1.6ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ
	บทที่ 2 ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง
	2.1ทฤษฎี UTAUT (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology)
	2.2ทฤษฎี TAM (Technology Acceptance Model)
	2.3การวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงสำรวจ(Exploratory Factor Analysis: EFA)
	2.4การวิเคราะห์การถดถอยพหุคูณ (Multiple Regression Analysis)
	2.5งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง
	บทที่ 3 วิธีการดำเนินการวิจัย
	3.1กรอบแนวคิดของการวิจัย
	3.2เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย
	3.3วิธีดำเนินงานวิจัยและการเก็บรวบรวมข้อมูล
	3.4วิธีการวิเคราะห์ข้อมูล
	บทที่ 4 ผลการวิเคราะห์ข้อมูล
	4.1ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทั่วไปของกลุ่มตัวอย่าง
	4.2ผลการทดสอบความเชื่อมั่นของแบบสอบถาม
	4.3ผลการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงสำรวจ
	4.4การวิเคราะห์สมการถดถอยพหุคูณ (Multiple Linear Regression)
	บทที่ 5 สรุปผล อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ
	5.1สรุปผลการวิจัย
	5.2อภิปรายผลการวิจัย
	5.3ข้อเสนอแนะสำหรับงานวิจัยครั้งต่อไป
	บรรณานุกรม
	ภาคผนวก
	แบบสอบถาม
	ประวัติผู้วิจัย

