
บทท่ี 1 – อะไรคือหุ่นยนต์?
Project Lab Robotics Education
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หุ่นยนตคื์อ

วิศวกรรม เคร่ืองกล 
Mechanical Engineering

วิศวกรรม ไฟฟ้า
Electrical Engineering

วิศวกรรม โปรแกรม คอมพิวเตอร์
Software Engineering
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หุ่นยนตคื์อ

กระประมวลผล
Computation

การรับรู้
Sensing

การกระท า
Actuation

ROBOT

สิง่แวดล้อม

สร้างการเปล่ียนแปลงใน
สิง่แวดล้อม (โลกภายนอกหุ่นยนต์)

รับรู้และวดัการเปล่ียนแปลงท่ีเกิดขึน้
ในสิง่แวดล้อม (โลกภายนอกหุ่นยนต์)
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ตวัอยา่งหุ่นยนต์
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เคร่ืองจกัรในโรงงาน หุ่นยนต์ดดูฝุ่ น หุ่นยนต์ผา่ตดั หุ่นยนต์สองขา

แขนหุ่นยนต์ในโรงงาน หุ่นยนต์ทรงตวั หุ่นยนต์รถขบัเอง หุ่นยนต์เคร่ืองบนิ



หนา้ท่ีของหุ่นยนต์ และงานในอนาคต
• เคร่ืองจกัรท างานได้ 24 ชัว่โมง

• เคร่ืองจกัรนัน้สม ่าเสมอ แน่นอน ไมบ่น่ ไมอู่้งาน ไม่ขีเ้กียจ

• งานในอนาคตคืออะไร คืองานสร้างสรรค์ และใช้งาน เทคโนโลยี

พนกังานโรงงาน พนกังานซปุเปอร์มาร์เกต พนกังานสนามบนิ

พนกังาน call center พนกังานสง่ของ พนกังานขบัรถ 5



วดีีโอหุ่นยนต์ – Atlas from Boston Dynamics
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วดีีโอหุ่นยนต์ – Handle from Boston Dynamics
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mBot
Components

Ultrasonic
Sensor

Line Follower
Sensor

Wireless
Communication

DC Motor

Controller
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บทท่ี 1 – อะไรคือการเขียน โปรแกรม?
Project Lab Robotics Education
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อะไรคือ Computer Program?
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สั่งงาน คอมพิวเตอร์
สอน คอมพิวเตอร์

อะไรคือ Computer Program?

ปัญหาคือคอมพิวเตอร์ฉลาดไม่พอท่ีจะเข้าใจภาษามนษุย์

ผมท างานได้เร็วมากๆ
แตช่ว่ยผมที 

ผมคิดเองไม่เป็น
บอกผมด้วยว่า จะให้ท าอะไรบ้าง
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การสั่งงานคอมพิวเตอร์

• โปรแกรมคือ วิธีคยุกบั Computer

• Computer จะท างานตามค าสัง่ในโปรแกรม

• ใช้ภาษาที่  ชัดเจน

• ท างาน  ทลีะค าสั่ง

• ท างาน  ทลีะบรรทดั
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ภาษา Scratch

• เชน่เดียวกบัภาษามนษุย์ คอมพิวเตอร์ก็มีหลายภาษา

• แตล่ะภาษามีแนวคิดเหมือนๆกนั

• เราจะใช้ภาษา Scratch

• Scratch เป็นภาษาที่  ไม่ต้องพมิพ์

• Scratch เป็นภาษาที่  ใช้การลากแล้ววางบลอ็กค าสั่ง
(Drag & Drop)
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สั่งงานใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ี

• โปรแกรมหุน่ยนต์ mBot ให้
1. เดินหน้า
2. ถอยหลงั
3. เลีย้วแบบหุน่ยนต์อยูก่บัท่ี
4. เลีย้วแบบหมนุหนึง่ล้อ (อีกล้อหยดุ)
5. เลีย้วแบบวงกลมใหญ่
6. หยดุ

เดินเป็นวงกลมใหญ่
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บทท่ี 2 – หุ่นยนตร์ถบงัคบั
Project Lab Robotics Education
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เขา้ใจการท างาน mode ‘Scratch’

• ปกติแล้ว mode ‘Scratch’ นัน้มีไว้ส าหรับการโปรแกรมบนคอมพิวเตอร์ โดยที่โปรแกรมจะท างานผ่านหน้าจอที่มีหมีแพนดา

• เม่ือเขียนโปรแกรมใน mode ‘Scratch’ เราสามารถดแูละควบคมุการท างาน mBot ผ่านคอมพิวเตอร์ได้

• สามารถเชื่อมโยงการท างานของหุน่ยนต์ผ่าน input ของ computer เชน่ mouse และ keyboard

• สามารถใช้เซนเซอร์ของหุน่ยนต์ ควบคมุโปรแกรมใน ‘Scratch’ ได้

• ในคอร์สนีเ้ราจะไมไ่ด้โปรแกรมเกมส์ใน mode ‘Scratch’ เราจะเน้นที่หุน่ยนต์ ‘mBot’

‘mBot’ Mode‘Scratch’ Mode
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Reset Default Program

• เพ่ือให้หุน่ยนต์สง่ข้อมลูให้โปรแกรม mBlock ผ่านสาย USB เราต้อง Reset Default Program

• ทีนีเ้ราจะโปรแกรมหุน่ยนต์ร่วมกบัหมีแพนดาได้

• เพ่ือเร่ิมโปรแกรมใช้ค าสัง่                                         แทนที่
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Variable (ตวัแปร)

• ตัวแปร ก็คือการ แทนค่าอะไรซักอย่างด้วยตัวอักษร

• เชน่ในสมการ x + 2 = 7 เรามีหนึง่ตวัแปร, ในสมการนี ้ ตวัแปร x เทา่กบั ______

• ในสมการ x + y + z  = (a x b) + c,  เรามีก่ีตวัแปร? _____

• ในการเขียนโปรแกรมเราจะใช้ตวัแปรบอ่ยมาก

• สร้างตวัแปร

บลอ็กเก่ียวกบั ตวัแปร

สร้างตวัแปรใหม่
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Variable (ตวัแปร)

• ในการเขียนโปรแกรม การใช้ ตัวแปร มีประโยชน์อะไรบ้าง?
 ใช้เก็บสถานะของหุน่ยนต์
 ใช้ช่วยในการตดัสินใจ
 ใช้ท าการค านวณสตูรคณิตศาสตร์
 ช่วยรวบรัดในการแก้ไขโปรแกรม แก้จดุๆเดียวแทนท่ีการแก้หลายจดุ
 ช่วยแบ่งแยกสดัสว่นของโปรแกรม ท่ีจะเช่ือมโยงกนัผ่านตวัแปรท่ีสง่ตอ่
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Loop Forever

• Loop Forever จะท าให้โปรแกรมท างานแบบวนไปเร่ือยๆ ไม่มีวนัสิน้สดุ
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การท างานของโปรแกรม

1. เร่ิมโปรแกรม
2. เดินหน้า
3. รอ 3 สามวนิาที
4. ถอยหลงั
5. รอ 3 วนิาที
6. เดินหน้า
7. รอ 3 สามวนิาที
8. ถอยหลงั
9. รอ 3 วนิาที
10. เดินหน้า
11. รอ 3 สามวนิาที
12. …….



If Statement

• หุน่ยนต์สามารถตดัสินใจโดยใช้ค าสัง่ If Statement

• If แปลว่า ถ้าเกิดจริง

• If / Else แปลว่า ถ้าเกิดจริง / ถ้าเกิดไม่จริง (เทจ็)

ถ้าใช่ ถ้าไม่ใช่

เปิดแอร์ ปิดแอร์

การตัดสนิใจด้วย if statement

ร้อน?

ท าในนีถ้้าเกิด กรณีนัน้เป็นจริง

ท าในนีถ้้าเกิด กรณีนัน้ไม่จริง

กรณีใช้ตดัสินใจกรณีใช้ตดัสินใจ

ท าในนีถ้้าเกิด 
กรณีนัน้เป็นจริง

28



หุ่นยนตร์ถบงัคบั กดปุ่มเดียว

• ใช้ keyboard ท าหน้าที่เป็น remote control

• ถ้ากดแตล่ะปุ่ มจะเกิดแตล่ะเหตกุารณ์

• ลองท าตวัอยา่งนีดู้
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หุ่นยนตร์ถบงัคบั กดหลายปุ่ม

• ใช้ keyboard ท าหน้าที่เป็น remote control

• ถ้ากดแตล่ะปุ่ มจะเกิดแตล่ะเหตกุารณ์

• ลองท าตวัอยา่งนีดู้
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หุ่นยนตร์ถบงัคบั

• ถ้าเราจะเปลี่ยนความเร็วของหุน่ยนต์ท่ีจดุเดียวท าได้โดยการใช้ตวัแปร

• ท าให้หุน่ยนต์หยดุได้โดยการใช้อีกปุ่ ม

Start
Set speed to 250
Forever Loop

If key right then, turn right at speed speed
If key left then, turn left at speed speed
If key up then, run forward at speed speed
If key down then, run backward at speed speed
If key space then, run forward at speed 0

Loopตวัแปร ขีดเส้นใต้
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Logic Operation (ลอจิก ออปเปอเรชัน่)
ลอจิก Operation มีสามแบบหลกัๆ  AND, OR, NOT

Input หมายความวา่ สัญญาณเข้า

Output หมายความวา่ สัญญาณออก (ผลลัพธ์)

ภาษาคอมพิวเตอร์ True = จริง = 1   False = เทจ็ = 0

AND Operation (และ)
A B Output

0 0 0

1 0 0

0 1 0

1 1 1

OR Operation (หรือ)
A B Output

0 0 0

1 0 1

0 1 1

1 1 1

NOT Operation (ไม่)
A Output

0 1

1 0

A

B
Output

A

B
Output A Output
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Logic Operation (ลอจิก ออปเปอเรชัน่)

ลองมาดกูารใช้งานของลอจิกกนั

• OR: เม่ือกด up arrow หรือ down arrow จะได้ผลลพัธ์เป็น TRUE

• AND: เม่ือกดทัง้ up arrow และ down arrow จงึจะได้ผลลพัธ์เป็น TRUE
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Logic Operation (ลอจิก ออปเปอเรชัน่)

• เม่ือกด j และ k พร้อมกนั หุน่ยนต์จะ เดินไปข้างหน้า

• ถ้ากด s หรือ d หุน่ยนต์จะ หยดุ
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หุ่นยนตบ์งัคบั

• ท าอยา่งไรให้หุน่ยนต์หยดุเองได้โดยไม่ต้องกดเพ่ิมอีกปุ่ ม ตวัอยา่งเชน่เม่ือไม่กดปุ่ มอะไรหุน่ยนต์ก็จะหยดุ
เอง ให้เขียนโค้ดด้านลา่งนี ้(ใบ้ – ให้ใช้บลอ็ก If, Else, Logic Operation)
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บทท่ี 3 – RGB LED และ While Loop
Project Lab Robotics Education
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LED

• หลอดไฟ LED ยอ่มาจาก Light Emitting Diode

• เป็นอปุกรณ์ประเภท Diode ซึง่แปลว่าจะน าไฟฟ้าได้ในเพียงทิศทางเดียว

• ท าจากวสัดปุระเภท Semiconductor เช่น silicon (ซิลิคอน) ท่ีน าไฟฟ้าได้ในบางกรณีเทา่นัน้
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RGB LED

• บนบอร์ดมีไฟ RGB LED

• ลองสัง่หุน่ยนต์ให้ท าแตล่ะสี

• สัง่หุน่ยนต์ท าไฟกระพริบ แดง / น า้เงนิ

• สัง่หุน่ยนต์ท าไฟกระพริบ เหลือง / ม่วง
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Random

• คอมพิวเตอร์ สามารถgenerate (สร้าง) เลข random (สุม่) ได้โดยใช้สตูรคณิตศาสตร์

• ในโปรแกรมเราจะสร้างเลข Random ด้วยค าสัง่ pick random

• บล็อก pick random จะเลือกตวัเลข ระหว่าง 1-255 ตามตวัอยา่ง

• ความสว่างสงูสดุของ LED คือ 255
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Loop Count

• ดวู่าหุน่ยนต์วน Loop เร็วแคไ่หน?

• ใน 10 วินาที หุน่ยนต์ท างานไป _______ Loop

• จากการทดลอง หนึง่ Loop ใช้เวลาเทา่กบั :   
10

จ านวนลปู = _______วินาที

Loop ที่ Loop Count Loop Count + 1

1 0 0 + 1 = 1

2 1 1 + 1 = 2

3 2 2 + 1 = 3

4 3

5

6 40



Repeat Until Loop

• Repeat until คือ Loop ที่จะท างานวนไปเร่ือยๆ จนกว่า กรณีจะเป็นจริง 

• Count จะเร่ิมที่ 0 และมีการนบัไปเร่ือยๆ จนกว่าจะมีการกด space

• เม่ือกด Space จะท าให้ตวั count reset กลบัไปที่ 0 ใหม่และเร่ิมนบัไปเร่ือยๆ อีกรอบ

เม่ือกรณีนีเ้ป็นจริง
ถึงจะมีการออกจากลปู
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LED ท่ีไล่เฉดสี

• น่ีคือโปรแกรมท่ีจะไลส่ีไฟจากสีแดงเป็นสีเขียว

• ตอนท่ีเข้า repeat until loop (While Loop) ตอนแรก ตวัแปร count = 0

• ด้วยการวน repeat until loop แตล่ะครัง้ตวัแปร count จะเพ่ิมขึน้ทีละหนึง่

• เม่ือตวัแปร count เพ่ิมจนมากกว่า 255 กรณีส าหรับการออกจาก repeat until loop จะเป็นจริง และมีการออกจาก 
repeat until loop

Start
Loop Forever

Set count = 0
Repeat until loop

Set LED, R= 255 – count, G = count, B = 0
Set count = count + 1

ตวัอย่างการเขียน
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LED ไล่เฉดสี (โจทยเ์กบ็คะแนน)

• ท าให้ LED ไลเ่ฉดสี จาก แดงไปเขียว จากเขียวไปน า้เงิน จากน า้เงินไปแดง
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บทท่ี 4 – หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น
Project Lab Robotics Education
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หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น – Line Follower Sensor

• ส าหรับการเดินตามเส้นเราจะใช้ Line Follower Sensor ซึง่ประกอบด้วยเซนเซอร์สองชดุคือ Sensor 1 และ Sensor 2

• แต่ละชดุ Sensor ประกอบด้วย ตวัส่ง และตวัรับ แสง Infrared (IR)

• สีอะไรสะท้อนแสง Infrared ได้มากหรือน้อย? สีด าจะสะท้อนแสง ______    สีขาวจะสะท้อนแสง _______

ตวัสง่แสง IR

ตวัรับแสง IR

ตวัสง่ตวัรับ
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ทดลอง Output ของ Line Follower Sensor ใน 
Scratch Mode
• ตวัอยา่งการใช้ตวัแปรอา่นคา่ Line Follower Sensor

Sensor 2 Sensor 1 Output

ด า ด า 0

ด า ขาว 1

ขาว ด า 2

ขาว ขาว 3

Sensor Output = 0

Sensor Output = 1

Sensor Output = 2

Sensor Output = 3
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หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น – กลยทุธ์

• เราจะท าให้หุน่ยนต์เดินตามเส้นได้อยา่งไร?

• ถ้าคา่เซนเซอร์เทา่กบั 3 (เจอสขีาวทัง้คู)่  จะท าอยา่งไรด?ี
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หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น

• เขียนโค้ดค าตอบ
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โจทยเ์กบ็คะแนน: หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น + ไฟกระพริบ

• ท าอยา่งไรให้ไฟของหุน่ยนต์กระพริบเป็นสองสีพร้อมกบัเดินตามเส้น

• ใบ้ – ไม่สามารถใช้ wait (เพราะ wait จะท าให้โปรแกรมค้างการท างานที่ค าสัง่ wait และจะเลิกอา่น
คา่เซน็เซอร์ และท าการควบคมุให้หุน่ยนต์เดินตามเส้นไปชัว่ขณะ)

• ใบ้ – ใช้ตวัแปร Loop Count

• ใบ้ – ใช้ If Statement

• ใบ้ – ใช้เคร่ืองหมายคณิตศาสตร์ มากกว่า น้อยกว่า
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หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น + ไฟกระพริบ (โจทยเ์กบ็คะแนน)

• ท าอยา่งไรให้ไฟของหุน่ยนต์กระพริบเป็นสองสีพร้อมกบัเดินตามเส้น
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บทท่ี 5 – หุ่นยนตห์ลบหลีกส่ิงกีดขวาง
Project Lab Robotics Education
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Ultrasonic Sensor

• จากคลื่นที่สะท้อนกลบั Ultrasonic Sensor จะใช้วดัระยะทางได้อยา่งไร?

Receiver

Transmitter
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Measure Ultrasonic Sensor
• ในระดบัพืน้ฐานสิ่งที่เราได้จาก ultrasonic sensor คือเวลาของการปลอ่ยคลื่นจาก transmitter และเวลาที่ได้รับคลื่นสะท้อนจาก 

receiver

• จากเวลานีเ้ราจะค านวณระยะทาง โดยความสมัพนัธ์ระหวา่ง ความเร็ว ระยะทาง และ เวลา คือ

ความเร็ว =
ระยะทาง
เวลา หรือ                       ความเร็ว × เวลา = ระยะทาง

• คลื่น ultrasonic เป็นคลื่นเสียงชนิดหนึ่งที่มีความถ่ีสงูจนมนษุย์ไมส่ามารถได้ยิน 
โดยทัว่ไปเสียงเดินทางในอากาศด้วยความเร็วประมาณ 340 m/s

𝑡1 = เวลาที่ปลอ่ยคลืน่

𝑡2 = เวลาที่รับคลื่น

𝑑 = ระยะทางถึงวตัถุ

𝑑 =
𝑣 𝑡2−𝑡1

2

1. ยิงคล่ืนท่ีเวลา 26.00 วนิาที รับคล่ืนสะท้อนได้ท่ีเวลา 26.05 วนิาที วตัถอุยู่ห่างจากเซนเซอร์เท่าไหร่? 
อย่าลืมใสห่น่วยระยะทางท่ีถกูต้อง

2. ท าไมถึงต้องมีการ หารด้วยสอง ( /2 ) ในสตูรนี ้
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Measure Ultrasonic Sensor

• วดัและแสดงผลระยะทางโดยใช้ Ultrasonic Sensor

• สงัเกตอะไรได้บ้างจากคา่ที่อา่นได้? คา่นัน้น่ิงไหม? (ขนาดไหน) คา่นัน้แม่นย าไหม? (จะตรวจสอบได้อยา่งไร)
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Measure Ultrasonic Sensor

• ลองท าการทดลอง ให้ Ultrasonic Sensor วดัระยะหา่งจากวตัถทุี่อยูน่ิ่งๆ ที่ระยะ 10 cm ลองวาด 
graph ดวู่าคา่ที่อา่นได้จะเป็นอยา่งไร?

Time (s)
เวลา (วนิาที)

Ultrasonic Sensor (cm)

ค่าในอดุมคติ10 cm

0
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Obstacle Avoidance

สิ่งกีดขวาง
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Obstacle Avoidance

• เขียนโปรแกรมส าหรับหุน่ยนต์ที่สามารถหลบสิ่งกีดขวาง หุน่ยนต์ตวันีจ้ะว่ิงตรงไปเร่ือยๆจนกว่าจะเจอสิ่งกีด
ขวางแล้วจงึท าการเลีย้วหลบ เม่ือเลีย้วหลบแล้วก็จะว่ิงตรงตอ่ไป



Random Obstacle Avoidance

• เขียนโปรแกรมให้หุน่ยนต์มีบคุลิก หุน่ยนต์ตวันีจ้ะมีการสุม่ทิศทางการเดิน และการเลีย้ว

• การสุม่ทิศทางเดินขณะท่ีไมม่ีสิ่งกีดขวางอยูข้่างหน้า

เลือกความเร็วใหม่ทกุๆครัง้ท่ี count มากกวา่ 1000

เจอสิง่กีดขวางแล้วเลีย้วซ้ายหลบ

เพิ่ม count ทีละ 1

ก าหนดค่าตัง้ต้น ท าน่ีครัง้เดียว

mBot โหมด



Random Obstacle Avoidance

จากโปรแกรมหุน่ยนต์ในหน้าที่แล้ว จงตอบค าถามเหลา่นี ้อยา่ลืมใช้ mBot โหมด เพราะหุน่ยนต์จะท างานได้เร็วกว่าใน 
Scratch โหมด

1. หุน่ยนต์จะเร่ิมเลีย้วเมื่อหา่งจากวตัถเุป็นระยะทางเทา่ไหร่?

2. ถ้าหนึง่ลปูของโปรแกรมใช้เวลา 0.001วินาที หุน่ยนต์จะเลือกทิศทางเดินทกุๆก่ีวินาที

3. ถ้าเราให้หุน่ยนต์สุม่ทิศทางใหมท่กุๆลปู จะเกิดอะไรขึน้? หุน่ยนต์จะเคลื่อนไหวอยา่งไร? ท าไม?



Random Obstacle Avoidance (โจทยเ์กบ็คะแนน)

• ตอนนีหุ้น่ยนต์เราสุม่ทิศทางเดินไปข้างหน้าได้แล้ว โจทย์ของเราตอนนีก้็คือตอ่ยอดโปรแกรมสุม่ทิศทางที่จะ
เลีย้วแตล่ะครัง้ เขียนโปรแกรมที่ส าเร็จด้านลา่งนี ้



บทท่ี 6 – หุ่นยนตเ์ขาวงกต
Project Lab Robotics Education
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เขาวงกตหน่ึงทิศทาง

• ท าให้หุน่ยนต์ออกจากเขาวงกต

• โดยใช้ Ultrasonic Sensor
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เขาวงกตหน่ึงทิศทาง (Repeat Until)

• เราสามารถสัง่งานหุน่ยนต์ให้ท างานเป็นขัน้เป็นตอนได้โดยการใช้ Repeat Until และเราจะแบง่
โปรแกรมเราเป็นสดัสว่น

• ตวัอยา่ง
1. หุน่ยนต์เดินตรงเร่ือยๆจนเจอก าแพง
2. หุน่ยนต์เลีย้วซ้าย 0.6 วินาที
3. หุน่ยนต์เดินตรงเร่ือยๆจนเจอก าแพง
4. หุน่ยนต์หยดุ
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เขาวงกตหน่ึงทิศทาง (Variable and If Statement)

• เราสามารถสัง่งานหุน่ยนต์ให้ท างานเป็นขัน้เป็นตอนได้โดยการใช้ ตวัแปร (Variable) และ 
(if Statement) เพ่ือที่จะแบง่โปรแกรมเราเป็นสดัสว่น ส าหรับการท างานในแตล่ะสว่น

Start
Set stage = 0
Forever Loop

If ultrasonic sensor < 20 then
if stage = 1 then 

forward
if stage = 0 then 

turn left
wait 0.6s 
set stage = stage+1

Else
run forward

1. หุ่นยนต์เดินตรงเร่ือยๆจนเจอก าแพง
2. stage = 0 หุ่นยนต์เลีย้วซ้าย 0.6 วนิาที
3. ปรับให้ stage = 1
4. หุ่นยนต์เดินตรงเร่ือยๆจนเจอก าแพง
5. stage = 1 หุ่นยนต์หยดุ

64



เขาวงกตหน่ึงทิศทาง (โจทยเ์กบ็คะแนน)

• ใช้กรรมวิธีใช้ ตวัแปร (Variable) และ if statement เพ่ือให้หุน่ยนต์เดินออกจากเขาวงกดได้ส าเร็จ เขียนโปรแกรมที่เสร็จแล้วด้านลา่งนี ้
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บทท่ี 7 – หุ่นยนตเ์ขาวงกต เลือกทิศทางเอง
Project Lab Robotics Education
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เขาวงกต

• ท าให้หุน่ยนต์ออกจากเขาวงกต

• โดยใช้ Ultrasonic Sensor
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เขาวงกต - หุ่นยนตเ์ลือกทางเล้ียวดว้ยตวัเอง

• เขียนโปรแกรมให้หุน่ยนต์ออกจากเขาวงกตได้ไม่ว่าจะเข้าจากทางไหนก็ตาม
• จะท าอยา่งไรถ้าเราไม่รู้ว่าทางโลง่อยูด้่านซ้ายหรือขวา?

• หุน่ยนต์จะต้องตดัสินใจเอง

• ให้หุน่ยนต์ต้องตรวจสอบว่าทางไหนโลง่และให้เดินไปทางนัน้
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เขาวงกดหน่ึงทิศทาง (โจทยเ์กบ็คะแนน)

• โจทย์ข้อนีจ้ะเก็บคะแนนจากการปฏิบตัิของหุน่ยนต์ในสนาม

• Basic Score: ท าให้หุน่ยนต์สามารถเดินออกจากเขาวงกดได้ไมว่า่จะเข้าจากด้านไหนก็ตาม

• Bonus Score: หุน่ยนต์เดินออกจากเขาวงกด แล้วหนักลบั แล้วเดินกลบัมาที่จดุเร่ิมต้นได้
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บทท่ี 8 – สรุปการเรียน การสอน หุ่นยนต์
Project Lab Robotics Education
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สอนใหส้นุก

1. ท าให้นกัเรียนชอบ ให้สนกุ

2. ความชอบจะท าให้มีความสนใจ

3. สนใจแล้วก็จะขยนัใฝ่หาความรู้ เรียนรู้ด้วยตวัเอง

สนกุ

สนใจ

เรียนรู้ด้วยตวัเอง
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จดักิจกรรมท่ีสนุก

• หุน่ยนต์บงัคบั แบบ balloon fight

• หุน่ยนต์บงัคบั แบบเตะฟตุบอล
• หุน่ยนต์ ซโูม่ อตัโนมตัิ
• หุน่ยนต์ ยิงลกูปิงปอง
• หุน่ยนต์สง่ของ
• หุน่ยนต์ ปลกูต้นไม่
• หุน่ยนต์ลบกระดานอตัโนมตัิ
• สร้างเคร่ืองเลน่ เกมกด
• สร้างเกมส์ Scratch
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เนน้การลงมือท า

• เรียนรู้ผ่านการลงมือท า

• มีประสบการณ์จริง เช่ือมโยงทฤษฎีและการท างานจริงเข้ากนัได้

• เข้าใจ hardware จริงๆ เชน่ sensor, motor, computer

• ถ้าไม่ลงมือท าจริงๆ นกัเรียนจะได้ภาพที่ไม่ครบองค์ประกอบ

“Tell me and I forget, teach me and I may remember, involve me and I learn.”
- Benjamin Franklin

KNOWLEDGETheory Practical

รับรู้ด้วย
ประสาทสมัผสั
สญัชาตญาณ
ประสบการณ์

รับรู้ด้วย
เหตผุล
การคิดวเิคราะห์
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ใจความส าคญัของเน้ือหาคือ Concept

• ความรู้ตา่งๆก็คือ การเข้า concept (ประเดน็ส าคญั) น่ีแหละ
• เชน่ concept ของ ความเร็ว คือ ระยะทาง เทียบกบัเวลา
• เชน่ concept ของ การคณู คือ การบวกซ า้กนัหลายๆรอบ
• เชน่ concept ของ ลปู คือการวนท าค าสัง่โดยคอมพิวเตอร์
• เชน่ concept ของ ตวัแปร คือการเก็บคา่บางอยา่ง ส าหรับที่เราจะน ามาใช้ได้อีก

• เข้าใจ concept คือรากฐานส าหรับการขยายตอ่ยอดความรู้

• ถ้าความเข้าใจระดบัพืน้ฐานไม่ดี ไม่ถกูต้อง ก็จะตอ่ยอดได้ยาก ความรู้ระดบัพืน้ฐาน

ความรู้ระดบักลาง

ความรู้ระดบัสงู

The Key is to…

Understand What & Why & How
เข้าใจเนือ้หา เข้าใจเหตผุล เข้าใจกรรมวิธี
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พฒันาความเขา้ใจ Concept ดว้ยตวัอยา่ง

• Concept นัน้มกัจะเป็นเร่ืองที่ นามธรรม 
• ซึง่ไม่ง่ายที่จะ เหน็ภาพ และ ท าความเข้าใจ

• เพ่ือเปลี่ยน Concept เป็น รูปธรรม เราจะใช้ ตัวอย่าง และ การลงมือท า

• พอลงมือท าบอ่ยๆเข้า เราจะเหน็ภาพที่ชดัเจนขึน้

• เม่ือเข้าใจ concept ของการเขียนโปรแกรมไม่ได้ท าให้เขียนโปรแกรมเป็น เราต้องฝึกปฏบิตัด้ิวย

CONCEPTUAL
UNDERSTANDING
เข้าใจ เนือ้หา เหตผุล 

กรรมวธีิ

PROCEDURAL
PRACTISE
หมัน่ฝึกฝน

KNOLEDGE & 
UNDERSTANDING
ความรู้ และ เข้าใจ

ที่ลกึซึง้
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พลิกแพลงใชค้วามรู้ Applied Sciences

• ความรู้เฉยๆไม่ได้ก่อให้เกิดประโยชน์

• ประโยชน์เกิดขึน้เม่ือน าความรู้มาใช้ตอบโจทย์ในชีวิตจริง เชน่
ประโยชน์ของการค านวณโครงสร้าง เกิดขึน้เมื่อสร้างเป็นสะพานให้คนข้ามแมน่ า้
ประโยชน์ของการสร้างหุน่ยนต์ เกิดเมื่อสร้างเคร่ืองจกัรท่ีเพ่ิมผลผลิตให้โรงงาน
ประโยชน์ของการเขียนโปรแกรม เกิดเมื่อเราเขียนโปรแกรมท่ีช่วยในการท างานแบบ Microsoft Word

• เราต้องฝึกให้นกัเรียนรู้จกัประยกุต์ใช้ความรู้ที่มี เพ่ือตอบโจทย์ที่แตกตา่งกนัออกไป

• เพราะโจทย์ในโลกนัน้มีมากไม่รู้จกัจบ เราจงึไม่สามารถที่จะฝึกส าหรับทกุๆโจทย์ทกุๆสถานการณ์ได้ สิ่งที่
เราฝึกได้คือการรู้จกัการพลิกแพลง และประยกุต์ใช้ความรู้เพ่ือแก้ปัญหาตา่งๆนาๆ

เราต้องการฝึกให้นกัเรียน คดิโจทย์เป็น และ ประยุกต์ใช้ความรู้ เพือ่ตอบโจทย์
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ตวัอยา่งการประยกุตค์วามรู้

ขัน้ที่1      สอน Concept เก่ียวกบั ตวัแปร If Statement และ Logic Operations

ขัน้ที่2      สอนการใช้ ตวัแปร If Statement และ Logic Operations ด้วยตวัอยา่งตา่งๆ

ขัน้ที่3      ให้นกัเรียนประยกุต์ใช้ความรู้ concept เหลา่นี ้ ในการตอบโจทย์ใหม่ เชน่โปรแกรมรถบงัคบัที่  

หยดุเองเม่ือไม่กดปุ่ ม
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สรุปแบบการเรียนรู้

สอน Concept
ตวัอยา่งการใช้งาน

Concept

ฝึกฝน ประยกุต์ใช้ 
Concept เพ่ือตอบ

โจทย์

พฒันาองค์คามรู้

เม่ือแมน่ในองค์ความรู้
ให้ฝึกคิดโจทย์ด้วยตวัเอง
เปลี่ยนความรู้เป็นประโยชน์

คิดโจทย์ด้วยตัวเอง

KNOWLEDGE

นวัตกรรม
สร้างประโยชน์

CREATIVITY & INNOVATION
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CREATIVITY & INNOVATIONตวัอยา่งการพฒันาความรู้

สอน เก่ียวกบั 
If Statement

ตวัอยา่งการใช้งาน
If Statement

ฝึกฝน ประยกุต์ใช้ 
If Statement
เพ่ือตอบโจทย์

พฒันาองค์คามรู้

If Statement KNOWLEDGE

IDEA: เคร่ืองจกัรที่
ตัดสินใจเอง

ท าไฟถนนที่เปิด/ปิด
ด้วยตัวเองตามความ

มืด/สว่าง

เม่ือแมน่ในองค์ความรู้
ให้ฝึกคิดโจทย์ด้วยตวัเอง
ตอ่ยอดเปลี่ยนความรู้เป็นประโยชน์
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CREATIVITY & INNOVATION
ตวัอยา่งการพฒันาความรู้

สอน เก่ียวกบั 
Ultrasonic 

Sensor

ตวัอยา่งการใช้งาน
Ultrasonic 

Sensor

ฝึกฝน ประยกุต์ใช้ 
Ultrasonic 

Sensor
กบัเขาวงกต

พฒันาองค์คามรู้

Ultrasonic Sensor KNOWLEDGE

เม่ือแมน่ในองค์ความรู้
ให้ฝึกคิดโจทย์ด้วยตวัเอง
ตอ่ยอดเปลี่ยนความรู้เป็นประโยชน์

IDEA: รถยนต์ที่ไม่
มีวันขับชน  

สร้างระบบรถยนต์ที่
เบรกอัตโนมัติ

81



ไม่มีค าตอบท่ีถูกตอ้งแบบเดียว

• ไมม่ีสตูรส าเร็จส าหรับค าตอบท่ีถกูต้อง

• การออกแบบ หุน่ยนต์ เคร่ืองจกัร หรือ โปรแกรม นัน้สามารถท าได้หลากหลายรูปแบบ

• หลายครัง้การท่ีจะบอกว่าวิธีในดีท่ีสดุนัน้ วัดได้ยาก และก็ขึน้อยูก่บั กรณีการใช้งาน

• หลายครัง้การท่ีจะบอกว่าอะไรดีกว่ากนัเป็นเร่ือง นามธรรม ท่ีขึน้อยูก่บัความชอบของบคุคล

• แตบ่างครัง้เราก็สามารถบอกได้ว่า วิธีนีด้ีที่สุด เร่ืองเหลา่นีเ้ราต้องวิเคราะห์ตามกรณี

“อย่าตีกรอบให้นักเรียนเพราะว่าค าตอบนัน้มีได้หลากหลาย
ให้โอกาศนักเรียนค้นหาค าตอบของเขา” 
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สอนใหคิ้ดเป็น

• สดุท้ายแล้วสิ่งท่ีเราต้องการสอนคือให้นกัเรียน คิดเป็น

• เพราะเม่ือนักเรียนคิดเป็นแล้ว กจ็ะสามารถเรียนรู้เพิ่มเติมได้ตัวเองได้ทัง้ชีวติ 

• การ คิดเป็น ส าคัญกว่า ความรู้

• ให้เวลากบันกัเรียนท่ีจะ  ค้นหา และ คดิค้น ค าตอบ น่ีคือการฝึกคดิให้เป็น

• เพ่ือไมใ่ห้นกัเรียนย่อท้อ ช่วยให้ค าตอบก่อนท่ีนกัเรียนจะหมดสนกุ

Key: ถ้าหมัน่ให้นกัเรียนฝึกคิดและแก้ปัญหา 
นกัเรียนก็จะเป็นผู้ มีความสามารถที่จะหาทางออก

ได้ด้วยตวัเอง
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