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Acoustic levitation ลอยไดด้้วยเสียง 
วรกฤษฏิ์ ธิดา1 และ สรศักดิ์ ด่านวรพงศ์2 

 
แนวคิดเกี่ยวกับการยกวัตถุให้ลอยขึ้นเองในอากาศมีมา

ตั้งแต่ยุคโบราณ ดังที่ปรากฏในเรื่องเล่าที่เกี่ยวข้องกับเทพเจ้าในแต่
ละอารยธรรมต่างๆทั่วโลก ต่อมามีการแสดงมายากลในการยก
สิ่งของให้ดูเหมือนลอยได้เอง รวมไปถึงความสามารถในการลอยตัว
ของตัวการ์ตูนซูเปอร์ฮีโรในยุคปัจจุบัน สิ่งเหล่านี้แสดงให้เห็นถึง
ความปรารถนาของมนุษย์ที่ต้องการเอาชนะธรรมชาติของแรงโน้ม
ถ่วงได้อย่างชัดเจน ทุกวันนี้ด้วยความก้าวหน้าทางวิทยาศาสตร์และ
ทักษะด้านวิศวกรรม มนุษย์สามารถสนองความต้องการข้างต้นโดย
ใช้เทคนิคต่างๆเช่น การพัฒนาทางด้านอากาศยาน และการลอยตัว
ด้วยแม่เหล็กท่ีถูกใช้เป็นเทคโนโลยีในการสร้างรางรถไฟ เป็นต้น แต่
คงมีไม่กี่คนที่ทราบว่านักวิทยาศาสตร์และวิศวกรสามารถใช้คลื่น
เสียงสร้างเทคโนโลยีการยกวัตถุให้ลอยกลางอากาศได้ส าเร็จตั้งแต่ปี 
1975  

ในแต่ละวันมีเสียงมากมายที่เราได้ยินและถูกน ามาใช้
ประโยชน์หลายด้าน เริ่มตั้งแต่ตื่นนอนเราได้ยินเสียงนาฬิกาปลุก ได้
ยินเสียงน้ าตอนอาบน้ า ขับรถไปท างานได้ยินเสียงเครื่องยนต์ และ
เสียงเพลงที่ฟังเพื่อผ่อนคลาย เสียงอยู่รอบตัวเรา มองไม่เห็นแต่รู้สึก
ถึงมันตลอดเวลา แต่ความจริงแล้วเสียงคืออะไรกันแน่? ก่อนที่เรา
จะไปท าความรู้จักเทคโนโลยีการลอยวัตถุด้วยเสียง เรามาเข้าใจ
ธรรมชาติของเสียงกันก่อน 

เสียงคือคลื่นตามยาวของความดันท่ีส่งผ่านไปในตัวกลางที่
เป็นอากาศ ตามปกติแล้วความดันอากาศจะมีค่าประมาณ 101 kPa 
เมื่อมีเสียงส่งผ่านไปในอากาศจะท าให้ความดันเพิ่มขึ้นสลับกับลดลง
เมื่อเทียบกับความดันบรรยากาศ ระดับความดังสัมพันธ์กับขนาด
ของก าลังสองสัมบูรณ์ของแอมพลิจูดหรือของผลต่างความดันในรูป
ของฟังก์ชันลอการิทึม ระดับความดังที่วัดได้เป็นเดซิเบล โดยเสียงที่
เบาที่สุดที่เราได้ยินมีความดันประมาณ 20 ไมโครปาสคาล (10 -12 
วัตต์ต่อตารางเมตร หรือ 0 เดซิ เบล ) เสียงสูงและเสียงต่ ามี
ความสัมพันธ์กับความถี่ของคลื่น ในกรณีของคลื่นเสียงคือความเร็ว
ในการเปลี่ยนแปลงความดัน หากการเปลี่ยนแปลงความดันเกิดขึ้น
ในช่วงเวลาสั้นๆ จะท าให้เกิดเสียงสูง ในทางกลับกันหากการ
เปลี่ยนแปลงความดันเกิดขึ้นในช่วงเวลาที่ยาวกว่าจะเกิดเสียงต่ าลง 

ย่านความถี่ของเสียงที่มนุษย์สามารถรับรู้ได้อยู่ในช่วง 20 เฮิรตซ์ถึง 
20 กิโลเฮิรตซ์ ทั้งนี้ความสามารถในการรับรู้เสียงความถี่สูงของ
มนุษย์จะลดลงตามอายุที่เพิ่มขึ้น มีเพียงเด็กทารกที่ได้ยินเสียงสูงถึง 
20 กิโลเฮิรตซ์  ในขณะที่ผู้ ใหญ่จะได้ เสียงสูงสุดราวๆ 15 -17 
กิโลเฮิรตซ์เท่านั้น ความถี่เสียงสูงกว่า 20 กิโลเฮิรตซ์ และต่ ากว่า 20 
เฮิรตซ์ ถูกเรียกว่าอัลตราโซนิกส์ (คลื่นเหนือเสียง) และอินฟราโซ
นิกส์ (คลื่นใต้เสียง) ตามล าดับ 

เทคนิคการลอยตัวด้วยคลื่นเสียงถูกตีพิมพ์ในวารสารทาง
วิชาการครั้งแรกเมื่อปี 1975 เขียนโดย R.R. Whymark ในวารสาร
ช่ือ “Ultrasonics” โดยการใช้อัลตราโซนิกส์ทรานสดิวเซอร์ในการ
ให้ก าเนิดคลื่นเหนือเสียงความถี่ 20 กิโลเฮิรตซ์ จากนั้นใช้แผ่นโลหะ
สะท้อนคลื่นเสียงเพื่อสร้างคลื่นนิ่งของเสียง ต าแหน่งของแผ่น
สะท้อนคลื่นเสียงจ าเป็นจะต้องมีค่าเป็นจ านวนเท่าของครึ่งหนึ่งของ

ความยาวคลื่น (nλ/2) ซึ่งเป็นระยะที่จะท าให้เกิดคลื่นนิ่งได้นั่นเอง 
วัตถุมวลเบาจะสามารถลอยอยู่ในบริเวณจุดบัพของคลื่นนิ่งได้ 
เนื่องจากโมเลกุลอากาศที่เคลื่อนที่อย่างรุนแรงในจุดปฏิบัพ รูปที่ 1 
แสดงแผนผังการจัดวางแหล่งก าเนิดเสียง ผนังสะท้อนคลื่น และ
ลักษณะการเกิดคลื่นนิ่ง รูปที่ 2 แสดงการทดลองลอยวัตถุมวล เบา
ด้วยคลื่นเหนือเสียง 
 

 
 

รูปที่ 1 แผนผังการจัดวางแหล่งก าเนิดเสียง ผนังสะท้อนคลื่น และ
ลักษณะการเกดิคลื่นนิ่ง 

1 นักศึกษาบัณฑิต 2 รองศาสตราจารย์(ดร.) สาขาวิชาฟิสิกส์ ส านักวชิาวิทยาศาสตร์ มหาวิทยาลัยวลยัลักษณ์ 
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รูปที่ 2 การทดลองลอยวตัถุมวลเบาด้วยคลื่นเหนือเสียง 
             
                ระบบการลอยวัตถมุวลเบาด้วยคลื่นเหนือเสียงในยุค
แรกมีข้อก าจัดหลายด้านเช่น ยกวัตถุท่ีมีน้ าหนักได้ไมม่ากเช่น หยด
น้ าขนาดเล็ก ขนาดของวัตถุต้องไม่ใหญ่เกินครึ่งหนึ่งของความยาว
คลื่น และไม่สามารถเคลื่อนวัตถไุด้ ท าได้เพียงลอยอยู่นิ่งๆเท่าน้ัน
เป็นต้น ต่อมามีการพัฒนาระบบการก าเนิดคลื่นให้มีประสิทธิภาพ
มากขึ้น โดยการเพิ่มแหล่งจ่ายจากแหล่งจ่ายเดียว เป็นแบบหลาย
แหล่งจ่าย ซึ่งสามารถโฟกัสคลื่นนิ่งให้มีพลังงานสูงบริเวณที่ต้องการ
กักวัตถุเอาไว้ได้ นอกจากน้ียังมกีารออกแบบแหล่งจ่ายใหส้ามารถ
ยกวัตถุท่ีมีขนาดใหญ่กว่าความยาวคลื่นได้หลายเท่า การพัฒนา
ทักษะในการออกแบบสัญญาณขบัแหล่งจ่ายใหส้ามารถเคลื่อนจุด
โฟกัส ส่งผลให้สามารถเคลื่อนวัตถุไปในบริเวณต่างๆภายในขอบเขต
ของแหล่งจ่าย หรือแม้กระทั่งสามารถหมุนวัตถไุด้ตามต้องการ รูปที่ 
3 แสดงระบบการลอยด้วยเสียงที่ถูกพัฒนาขึ้นในปี 2017 โดยทมี
นักวิจัยจากมหาวิทยาลัยบริสตอล ประเทศอังกฤษ ซึ่งสามารถหมนุ
วัตถุ และเคลื่อนวัตถุได้ [7] 

 
 
 
 
 
 

 
 
รูปที่ 3 ระบบการลอยด้วยเสยีงท่ีถูกพัฒนาขึ้นในปี 2017 ซึ่ง
สามารถหมุนวัตถุ และเคลื่อนวัตถไุด้
(ที่มา:https://inhabitat.com/acoustic-tractor-beams-
could-allow-humans-to-levitate-in-the-near-future/) 
 
              เทคโนโลยีดังกล่าวถูกน ามาใช้ในระบบการตรวจวัดแบบ
ไม่ต้องใช้ภาชนะ(Containerless Method) เพื่อลดการปนเปื้อนใน
ระบบการวัด  ส่ งผล ให้ ก ารวัดมี ความแม่ นย ามากขึ้ น  เช่น 
Containerless spectroscopy, Containerless X-ray 
diffraction และ Containerless NMR นอกจากประโยชน์ทางการ
วัดแล้วเทคนิคการลอยด้วยเสียงยังถูกประยุกต์ใช้กับการศึกษา
ปฏิกิริยาเคมีแบบไม่ใช้ภาชนะอีกด้วย ในด้านอุตสาหกรรมถูก
น าไปใช้ในโรงงานผลิตสินค้าที่ต้องการความสะอาดสูงเช่น การผลิต
ยา และการผลิตชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็ก เป็นต้น 

แม้ว่าเทคนิคการลอยตัวด้วยเสียงจะถูกน ามาใช้บ้างแล้ว
ในอุตสาหกรรม แต่ยังถือว่าเป็นเทคโนโลยีที่ยังอยู่ในข้ันตอนการวจิยั
และพัฒนาเพื่อสร้างต้นแบบ คาดว่าในอนาคตไม่ไกลจากนี้จะ
สามารถเกิดเป็นเทคโนโลยีที่เราทุกคนสามารถช้ือมาใช้ได้เหมือนเรา
เดินไปซื้อนาฬิกาปลุกแน่นอน 

ขณะนีป้ระเทศไทย มีการวิจัยและพัฒนาในสาขาด้านสวน
ศาสตร์ โดย ห้องปฏิบัติการสวนศาสตร์ มหาวิทยาลัยวลัยลักษณ์ 
จังหวัดนครศรีธรรมราช เป็นหนึ่งในห้องปฏิบัติการที่มีงานวิจัยและ
พัฒนางานวิจัยด้านคลื่นเสียงและการสั่น มาอย่างต่อเนื่อง ด้วย
อุปกรณ์เฉพาะทาง และทีมนักวิจัยที่มีประสบการณ์ส่งผลให้มี
งานวิจัยได้รับการตีพิมพ์ในวารสารนานาชาติหลายฉบับ  
ผู้สนใจสามารถเข้าไปติดตามความเคลื่อนไหว พูดคุยแลกเปลี่ยน 
และชมวีดีโอบันทึกการทดลองที่น่าสนใจจากห้องปฏิบัติการสวน
ศาสตร์มหาวิทยาลัยวลัยลักษณ์ได้ที่; 
กลุ่ม Facebook “Acoustic Laboratory Walailak University”  
https://www.facebook.com/groups/1082818798520036/ 

https://www.facebook.com/groups/1082818798520036/
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