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บทคัดย่อ 
บทความนีน้  าเสนอการสรา้งหุ่นยนตแ์ขนกล

ตน้แบบส าหรบัการจดัการเรียนรูโ้ดยใชน้วัตกรรมเป็น
ฐาน โดยมุ่งเน้นให้ผู ้เรียนได้เรียนรู้จากการลงมือ
ปฏิบติัดว้ยตนเองจากการสรา้งนวัตกรรม เพื่อพัฒนา
ศกัยภาพการเรียนรูข้องผูเ้รียน การออกแบบและสรา้ง
หุ่นยนต์แขนกลมี 9 ขั้นตอน หุ่นยนต์แขนกลมีแกน
หมุน 5 แกน ข้อมูลจ าเพาะของหุ่นยนต์แขนกล
ประกอบดว้ยน า้หนัก (1.34 กิโลกรมั) ความสามารถ
ในการยกวัตถุ (50 กรมั) ขอบเขตการท างาน (151 
151 มิลลิเมตร) ความสูง (21 เซนติเมตร) ความยาว
ของแขนกลเมื่อเหยียดตรง (20.8 เซนติเมตร) ความ 
ยาวกริปเปอร ์ (9.4 เซนติเมตร) ซอฟต์แวรค์วบคุม
หุ่นยนตแ์ขนกลประกอบดว้ยอลักอรธิึมส าหรบัควบคมุ
หุ่ นยนต์แขนกล เขี ยนด้วยภาษา C/C++ และ
อัลกอริธึมส่วนแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟนเขียนดว้ย
การโปรแกรมแบบต่อบล็อก ผลการทดลองบรรลตุาม
วัตถุประสงค์ โดยหุ่นยนต์แขนกลต้นแบบท างานได้
ส  าเร็จตามฟังกช์นัการท างานทัง้ 4 ฟังกช์นั นอกจากนี ้
ค่าเฉลี่ยของคะแนนในรายวิชาการประยุกต์ใช้งาน
ไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนตใ์นปี พ.ศ. 2564 
ที่ใชก้ารจดัการเรียนรูโ้ดยใชน้วตักรรมเป็นฐานมีค่าสงู
กว่าปี พ.ศ. 2561 ถึง 17 คะแนน 

ค ำส ำคัญ: หุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ, การจดัการเรียนรู้
โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน, การประยุกต์ใช้งาน
ไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต ์
 
Abstract 
 This paper presents the development of a 
robotic arm prototype for innovation-based 
learning. This emphasizes on self-learning or 
learning by doing through the innovations to 
develop learners’ learning potential. There are 9 
steps for designing and constructing a robotic 
arm. One robotic arm has 5 spindles. The robotic 
arm specifications include arm weight (1.34 kg), 
payload (50 g), maximum reach (151 151 mm), 
height (21 cm), length at full extension (20.8 cm), 
and gripper length (9.4 cm). The robotic arm 
control software comprises an algorithm for 
controlling a robotic arm with C/C++ and an 
algorithm for applications on a smartphone 
coding with block-base coding. The experimental 
results accomplished the objectives. The robotic 
arm prototype successfully performed 4 
functions. Also, the mean score in 2021 of 
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Microcontroller application for robots with the 
innovation-based learning was 17 points higher 
than of the same subject without innovation-
based learning in 2018. 

Keywords: Robotic Arm Prototype, Innovation–
based Learning, Microcontroller Applications for 
Robots 
 
1. บทน า 
 หุ่ น ย น ต์ แ ข น ก ล  (Robot Arm) คื อ 
เครื่องจกัรกลที่มีฟังกช์ันการท างานคลา้ยกับแขนของ
มนุษย์ [1] ควบคุมการท างานผ่านโปรแกรมหรือ 
แอปพลิ เคชัน  (Application)  สถาปัตยกรรมของ
หุ่นยนต ์แสดงในรูปที่ 1 ประกอบดว้ย 1) คอมพิวเตอร์
ส  าหรับควบคุมการท างาน  2) สื่อกลาง   (Media) 
ส าหรับการติดต่อสื่อสารระหว่างคอมพิวเตอร์กับ
หุ่นยนตแ์ขนกล และ 3) หุ่นยนตแ์ขนกล โดยหุ่นยนต์
แขนกลประกอบดว้ย 3 สว่นที่ส  าคญั ไดแ้ก่ ตวัควบคมุ
หุ่นยนตแ์ขนกล เซอรโ์วมอเตอร ์(Servo Motor) และ
อุปกรณ์เสริมส าหรับงานโดยเฉพาะ เช่น กริปเปอร ์
(Gripper) หรื อกริป เปอร์สูญญากาศ (Vacuum 
Gripper) 

หุ่นยนต์แขนกลที่ ใช้ในงานอุตสาหกรรม 
(Industrial Robot) ถูกออกแบบและสร้างขึ ้น เพื่ อ
ท างานแทนมนุษย์ในงานแบบรูทีน (Routine Work) 
และงานที่มีความเสี่ยงอนัตรายต่อชีวิต เช่น ในโรงงาน
อตุสาหกรรม หุ่นยนตแ์ขนกลที่ใชใ้นงานอุตสาหกรรม 
แบ่งออกเป็น 7 ประเภท [2] ไดแ้ก่ 1) หุ่นยนตแ์ขนกล
ชนิดข้อต่อ (Articulated) 2) หุ่นยนต์แขนกลแบบ 

 

รูปท่ี 1 สถาปัตยกรรมของหุ่นยนตแ์ขนกล 

 
ค า ร์ที เ ซี ย น ห รื อ แ บบแกน  (Cartesian/Gantry) 
3)  หุ่นยนต์แขนกลทรงกระบอก (Cylindrical)  4) 
หุ่ น ย น ต์ แ ข น ก ล แ บบ ขั้ ว  ห รื อ แ บบท ร ง ก ล ม 
( Polar/Spherical)  5) หุ่ น ย น ต์ แ ข น ก ล เ ด ล ต้ า 
(Parallelogram) 6) หุ่นยนตแ์ขนกลสกาล่า (SCARA: 
Selective Compliance Assembly) และ 7) หุ่นยนต์
แ ขนกลที่ ใ ช้ ง าน ร่ วม กั บมนุษย์  (Collaborative 
Robot/Cobot) 

การจัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน 
(Innovation-based Learning: IBL) เป็นการจัดการ
เรียนรูท้ี่มีวัตถุประสงคม์ุ่งเนน้ใหผู้เ้รียน ไดเ้รียนรูจ้าก
การลงมือปฏิบัติดว้ยตนเองจากการสรา้งนวัตกรรม 
เพื่อพัฒนาศักยภาพการเรียนรูข้องผูเ้รียน โดยเฉพาะ
รายวิชาที่มีการฝึกปฏิบติัการจะใชผ้ลลพัธ์เป็นฐานใน
การเรียนรู ้[3]  ปัจจบุนัสถาบนัการศกึษาทัง้ในประเทศ
และต่างประเทศมีการพัฒนา วิจัยเก่ียวกับหุ่นยนต์
มากมาย โดยเฉพาะหุ่นยนต์ประเภทแขนกล  [4-5] 
นอกจากนีย้ังสามารถใชเ้ป็นสื่อในการเรียนการสอน 
ตั้งแต่การศึกษาแบบโฮมสคูล (Home School) และ
การศึกษาในระบบที่ กล่ าวถึ ง ในบทความ  [6] 
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ก า ร ศึ ก ษ า ท า ง ด้ า น วิ ศ ว ก ร ร ม ศ า ส ต ร์ ใ น
ระดบัอดุมศึกษา ไดใ้หค้วามสนใจเก่ียวกบัการพฒันา
ทักษะที่ใช้ปฏิสัมพันธ์กับผู้อ่ืนในการท างานร่วมกัน 
(Soft Skills) 

ดังนั้น  คณะผู้วิจัยได้น า เสนอ การสร้าง
หุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบส าหรบัการจัดการเรียนรูโ้ดย
ใชน้วตักรรมเป็นฐาน โดยหวัขอ้ที่ 1 มวีตัถปุระสงคเ์พื่อ
สรา้งหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบท างานฟังก์ชันต่าง ๆ ที่
ก าหนด เช่น การรบั-ส่งขอ้มลูระหว่างหุ่นยนตแ์ขนกล
กบัแอปพลิเคชนับนสมารท์โฟน การเคลื่อนที่ตามการ
สั่งงานผ่านแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟน การหยิบจับ
วัตถุ และการยกวัตถุน า้หนัก 50 กรมั ดว้ยกริปเปอร ์
และเพื่อมุ่งเนน้ใหผู้เ้รียนไดเ้รียนรูจ้ากการลงมือปฏิบติั
ดว้ยตนเองจากการสรา้งหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ และ
พัฒนาศักยภาพการเรียนรูข้องผูเ้รียน ในรายวิชาการ
ประยุกตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต์ 
ในหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชา
วิศวกรรมคอมพิวเตอร ์มหาวิทยาลยัราชภฏัสวนสนุนัทา 

หัวข้อที่  2 จะกล่าวถึงการศึกษาหุ่นยนต ์
แขนกล  การจัดการเรียนรูโ้ดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน 
หวัขอ้ที่ 3  อธิบายถึงการสรา้งหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ
ส าหรับการจัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน 
หัวข้อที่  4 เป็นการน าเสนอการทดลองและผลการ
ทดลอง สดุทา้ยการวิเคราะหแ์ละสรุปผลในหวัขอ้ที่ 5  
 
2. หุ่นยนตแ์ขนกล 

คณะผูจ้ดัท าไดศ้ึกษาหุ่นยนตแ์ขนกลและแบ่ง
ประเภทของหุ่นยนตแ์ขนกล ออกเป็น 2 ประเภท ไดแ้ก่ 
หุ่นยนตแ์ขนกลที่ใชใ้นงานอตุสาหกรรม KR4 AGILUS 
และหุ่นยนต์แขนกลที่ ใช้งานร่วมกับมนุษย์  ได้แก่  

หุ่นยนตแ์ขนกล GoFa CBR 15000 หุ่นยนตแ์ขนกล 
AMBER B1  และ  DOBOT MG400 ร ายละ เ อียด
ดงัต่อไปนี ้
 
2.1 หุ่นยนตแ์ขนกล KR4 AGILUS 

หุ่นยนต์แขนกล KR4 AGILUS สรา้งขึน้โดย
บริษัท KUKA [7] แสดงดังรูปที่  2 หุ่นยนต์แขนกลนี ้
เป็นหุ่นยนตท์ี่ใชใ้นงานอุตสาหกรรม หุ่นยนตแ์ขนกล 
KR4 AGILUS ประกอบด้วย แกนหมุน 6 แกน หรือ
เซอรโ์วมอเตอร ์6 ตัว น า้หนัก 27 กิโลกรัม ยกวัตถุ 
(Payload) ได้  4 กิ โ ลกรัม  ขอบ เขตการท า ง าน 
601601 มิลลิเมตร มีชุดควบคุมหุ่นยนตข์นาดเล็ก 
KR C5 สั่ งการผ่านทาง KUKA smartPAD สามารถ
เขียนค าสั่งควบคมุการท างานดว้ยภาษา KRL (KUKA 
Robot Language) หรื อ ใช้ซอฟต์แวร์ KUKA.Sim 
ควบคุมและจ าลองการท างานผ่านสายแลน (LAN 
Cable) 

 

รูปท่ี 2 หุ่นยนตแ์ขนกล KR4 AGILUS 
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2.2 หุ่นยนตแ์ขนกล GoFa CBR 15000 
หุ่นยนตแ์ขนกล GoFa CBR 15000 ผลิตโดย

บริษัท ABB [8] แสดงดงัรูปที่ 3 เป็นหุ่นยนตแ์ขนกลที่
ใชง้านรว่มกบัมนษุย ์

 

รูปท่ี 3 หุ่นยนตแ์ขนกล GoFa CBR 15000 

หุ่ น ย น ต์ แ ข น ก ล  GoFa CBR 15000 
ประกอบดว้ยแกนหมนุ 6 แกน น า้หนกั 28 กิโลกรมั ยก
วัตถุได้ 5 กิโลกรัม ขอบเขตการท างาน 950950 
มิลลิเมตร มีชุดควบคุมหุ่นยนต์ OmniCore C30 สั่ง
การผ่ านทาง  FlexPendant สามารถเขียนค าสั่ ง
ควบคุมการท างานด้วยชุดค าสั่ ง  RAPID และการ
โปรแกรมแบบบล็อก (Block-based Coding) หรือใช้
ซอฟต์แวร์ RobotStudio ควบคุมและจ าลองการ
ท างานผ่านสายแลน 
 
2.3 หุ่นยนตแ์ขนกล AMBER B1 

หุ่ นยนต์แขนกล  AMBER B1 พัฒนาโดย
บริษัท AMBER Robotics [9] แสดงดัง รูปที่  4 เป็น
หุ่นยนตแ์ขนกลที่ใชง้านร่วมกบัมนุษย์ หุ่นยนตแ์ขนกล 
AMBER B1 ประกอบด้วยแกนหมุน 7 แกน น า้หนัก 

7.8 กิโลกรมั ยกวตัถไุด ้3 กิโลกรมั ขอบเขตการท างาน 
581581 มิ ล ลิ เ มต ร  ใ ช้บอ ร์ด  Raspberry Pi 4 
ควบคุมหุ่นยนต์ สั่ งการผ่านทาง AIOS (All In One 
Servo) สามารถเขียนค าสั่งควบคุมการท างานด้วย
ภาษา  C/C++ ภาษา Python หรือ  ใช้ซอฟต์แวร์ 
AMBER Robot Studio ควบคมุการท างานผ่านสายแลน 

 

รูปท่ี 4 หุ่นยนตแ์ขนกล AMBER B1 
 

2.4 หุ่นยนตแ์ขนกล DOBOT MG400 
หุ่นยนตแ์ขนกล DOBOT MG400 พฒันาโดย

บริษัท Shenzhen Yuejiang Technology [10] แสดง
ดังรูปที่ 5 เป็นหุ่นยนตแ์ขนกลที่ใชง้านร่วมกับมนุษย์ 
หุ่นยนตแ์ขนกล DOBOT MG400 ประกอบดว้ยแกน
หมุน 4 แกน น า้หนัก 8 กิโลกรัม สามารถยกวัตถุได ้
500 กรัม ขอบเขตการท างาน 440440 มิลลิเมตร 
นิยมน ามาใช้งานบนโต๊ะท างานร่วมกับมนุษย์  
สามารถเขียนค าสั่ งควบคุมการท างานด้วยภาษา 
Python และการเขียนโคด้แบบบล็อกหรือใชซ้อฟตแ์วร ์
DOBOT Studio ควบคุมและจ าลองการท างานผ่าน
สายแลน  
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รูปท่ี 5 หุ่นยนตแ์ขนกล DOBOT MG400 
 
3. การจัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน 

หลักสูต รวิ ศวกร รมศาสตรบัณฑิ ตของ
สาขาวิชาวิศวกรรมหุ่นยนต์  [11] และสาขาวิชา
วิ ศวกร รมคอมพิ ว เตอ ร์  [12] คณะ เทคโน โลยี
อุตสาหกรรม มหาวิทยาลยัราชภัฏสวนสุนันทามีการ
จัดการเรียนรูโ้ดยใชน้วัตกรรมเป็นฐานในรายวิชาที่มี
การ ฝึกปฏิบั ติการ  ได้แก่  การประยุกต์ใช้ง าน
ไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต์ ระบบสมองกล
ฝังตัวส าหรบัหุ่นยนต ์การออกแบบกลไกหุ่นยนต์ ฝึก
ปฏิบั ติวิศวกรรมหุ่ นยนต์ 1 และ  2 การพัฒนา
ซอฟตแ์วรส์  าหรบัหุ่นยนต ์และวิศวกรรมหุ่นยนต ์

การจดัการเรียนรูโ้ดยใชน้วตักรรมเป็นฐาน [3] 
ใชผ้ลลพัธ์เป็นฐานในการเรียนรู้ โดยขัน้ตอนของการ
เรียนรูจ้ะเป็นเทคนิคการสื่อสารแบบสองทาง (Two-
way Communication) ที่มีการตอบโตร้ะหว่างผู้สอน
และผู้เรียนตลอดเวลา ซึ่งจะช่วยให้ผู้เรียนมีความ
สนใจ และเกิดแรงจูงใจในการน านวัตกรรมมาใช้
เพื่อใหเ้กิดการเรียนรู ้ หวัขอ้ถดัไปจะน าเสนอการสรา้ง
หุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบส าหรบัการจัดการเรียนรูโ้ดย
ใชน้วตักรรมเป็นฐาน 

4. การสร้างหุ่นยนตแ์ขนกลต้นแบบส าหรับการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน 

วิชาการประยุกตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์
ส  าหรับหุ่นยนต์เป็นวิชาเลือกเฉพาะด้าน หลักสูตร
วิ ศวกรรมศาสตรบัณฑิต  สาขาวิ ชาวิ ศวกรรม
คอมพิวเตอร ์หลกัสตูรปรบัปรุง พ.ศ. 2558 มหาวิทยาลยั
ราชภัฏสวนสุนันทา  [13] ได้จัดการเรียนรู้โดยใช้
นวตักรรมเป็นฐาน เป็น 2 กลุม่ ดงันี ้
 1)  ทั ก ษ ะ เ ชิ ง วิ ช า ก า ร  ไ ด้ แ ก่  
ไมโครคอนโทรลเลอรพ์ืน้ฐาน การเลือกรูปแบบของ
หุ่นยนต์ การใช้งานตัวควบคุม การเลือกใช้งาน
เซ็นเซอร์แบบต่าง  ๆ การควบคุมมอเตอร์ รวม
องค์ประกอบของหุ่นยนต์ การควบคุมหุ่นยนต์ การ
โปรแกรมการท างานใหก้บัหุ่นยนต ์

2)  ทักษะที่ ใช้ปฏิสัมพันธ์กับผู้ อ่ืน ในการ
ท างานร่วมกัน ไดแ้ก่ ทัศนคติ การท างานเป็นทีมและ
การสื่ อสาร  ภาวะผู้น า  แรงจู ง ใจ  ความคิดเชิ ง
สรา้งสรรค ์จรรยาบรรณการท างาน และการแกปั้ญหา 

 

รูปท่ี 6 ขัน้ตอนการสรา้งหุ่นยนต ์

การสรา้งหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบส าหรับการ
จัดการเรียนรูโ้ดยใชน้วัตกรรมเป็นฐาน มี 9 ขั้นตอน 
แสดงดงัรูปที่ 6  ขัน้ตอนที่ 1 แบ่งกลุ่ม ระดมความคิด
เลือกหุ่นยนตท์ี่จะสรา้ง ขัน้ตอนที่ 2 ก าหนดฟังกช์ันที่
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ตอ้งการใชง้าน ขั้นตอนที่ 3 ออกแบบโครงสรา้งของ
หุ่นยนตแ์ละวงจร ขัน้ตอนที่ 4 เชื่อมต่ออุปกรณต์ามที่
ได้ออกแบบไว้ ขั้นตอนที่ 5 เขียนอัลกอริธึมส าหรับ
ควบคุมหุ่นยนต์ ขั้นตอนที่ 6 ทดลองการท างานของ
หุ่นยนตต์ามอลักอรธิึม ขัน้ตอนที่ 7 เขียนแอปพลิเคชนั
บนสมาร์ทโฟนเพื่ อควบคุมหุ่นยนต์  ขั้นตอนที่  8 
ทดลองควบคุมหุ่นยนต์ด้วยการสั่งการต่าง ๆ จาก
แอปพลิเคชนั และขัน้ตอนสุดทา้ยแกไ้ขปัญหา บนัทึก
ผลและสรุปผลการทดลอง รายละเอียดการออกแบบ
และสร้างหุ่นยนต์แขนกลต้นแบบ และการพัฒนา
ซอฟต์แวร์ส  าหรับควบคุมหุ่นยนต์แขนกลต้นแบบ
น าเสนอในหวัขอ้ถดัไป 
 
4.1 การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์แขนกล
ต้นแบบ 

การออกแบบหุ่นยนต์แขนกลต้นแบบใน
รูปแบบ 3 มิติด้านข้างและด้านบน ด้วยซอฟต์แวร์ 
SketchUp for Schools แสดงดัง รูปที่  7 - 8 เ รี ย ง
ตามล าดับ ความสูง 21 เซนติเมตร แขนกลสามารถ
เหยียดตรงได้ 20.8 เซนติเมตร ที่ปลายแขนติดกริป
เปอรย์าว 9.4 เซนติเมตร 

การออกแบบองคป์ระกอบต่าง ๆ ของหุ่นยนต์
แขนกลประกอบด้วย แกนหมุน 5 แกน หรือเซอรโ์ว
มอเตอรรุ์่น MG996R หมุนได ้180 องศา และมีเฟือง
เป็นโลหะ จ านวน 5 ตัว แสดงดังรูปที่ 9 แกนหมุนที่ 1 
เคลื่อนตามแนวราบระหว่าง 0 - 180 องศา แกนหมนุที่ 
2 เคลื่อนที่แนวด่ิงระหว่าง 65 - 120 องศา แกนหมนุที่ 
3 เคลื่อนที่แนวด่ิงระหว่าง 60 - 130 องศา แกนหมนุที่ 
4 เคลื่อนที่แนวราบระหว่าง 0 - 180 องศา และแกน
หมนุที่ 5 เคลื่อนที่แนวราบระหว่าง 35 - 95 องศา 

 

รูปท่ี 7 การออกแบบหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ 3 มิติ ดา้นขา้ง 

 

รูปท่ี 8 การออกแบบหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ 3 มิติ ดา้นบน 

 

รูปท่ี 9 การออกแบบหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ 
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แขนกลจะสามารถท างานได้แม่นย าขึน้ เมื่อเพิ่มตัว
ควบคมุ PID [14] เซอรโ์วมอเตอรส์ามารถค านวณหา
แรงบิด (Torque) ไดจ้ากสมการ 

 

                        Torque =  𝐹 × 𝐿                            (1) 
 
เมื่อ 𝐹 คือ แรงของนิวตัน และ 𝐿 คือ ความยาวของ
คาน 
หุ่นยนตแ์ขนกลมีน า้หนัก 1.34 กิโลกรมั สามารถยก
วัตถุได้ 50 กรัม สามารถเคลื่อนที่ในแนวแกน x 
ได ้ 0 - 180 องศา และในแนวแกน y ได ้ 0-90 
องศา  มีระยะรัศมีท าการ 75.5 มิลลิเมตรแสดงดัง
รูปที่ 10 การเชื่อมต่อสายสญัญาณกบัเซอรโ์วมอเตอร์
ออกแบบดว้ยโปรแกรม Tinkercad [15] แสดงดงัรูปที่ 
11 

 
รูปท่ี 10 ขอบเขตการท างาน 

 
รูปท่ี 11 การเชื่อมต่อสายสญัญาณกบัเซอรโ์วมอเตอร ์

หุ่นยนต์แขนกลใช้บอร์ด Arduino UNO R3 
ส  าหรบัการควบคุม แสดงดังรูปที่ 12 การสั่งการผ่าน
ทางแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟน (Smartphone) ที่
เชื่อมต่อกบัโมดลูบลทููธ (Module Bluetooth) รุ่น HC-
05 ผ่านสญัญาณบลทูธู ดว้ยความเร็ว 3 เมกกะบิตต่อ
วินาที  (Megabits Per Second) ที่ความถ่ี 2.4 GHz 
หรือควบคุมการท างานผ่านสาย  USB-A to USB-B 
เลือกใชไ้มอ้ดัเป็นโครงสรา้งของหุ่นยนตแ์ขนกลแสดง 
ดังรูปที่ 13 และส่วนประกอบอ่ืน ๆ สามารถหาซือ้ได้
ตามทอ้งตลาด ตน้ทนุรวมประมาณ 1,730 บาท 

 

รูปท่ี 12 บอรด์ Arduino UNO R3 ควบคมุหุ่นยนตแ์ขนกล 
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รูปท่ี 13 หุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ 
 
4.2 การพัฒนาซอฟตแ์วรส์ าหรับควบคุมหุ่นยนต์
แขนกลต้นแบบ 

ตารางที่ 1 อลักอรธิึมส าหรบัควบคมุหุ่นยนตแ์ขนกล 
1: INITIAL ArmPosition = 0 

2: Bluetooth Connection() 
3: INPUT Receive ArmPosition from Bluetooth () 
4: SWITCH (ArmPosition) 
5: CASE 1: (PositionA)  
6:      OUTPUT Robot arm axis1 move left 
7:      BREAK 

8: CASE 2: (PositionB)  
9:      OUTPUT Robot arm axis1 move right 
10:      BREAK 

11: CASE 2: (PositionC)  
12:      OUTPUT Robot arm axis2 move up 

13:      BREAK 

14: CASE 3: (PositionD)  
15:      OUTPUT Robot arm axis2 move down 

16:      BREAK 

17: CASE 4: (PositionE)  
18:      OUTPUT Robot arm axis3 move up 

19:      BREAK 

20: CASE 5: (PositionF)  
21:      OUTPUT Robot arm axis3 move down 

22:      BREAK 

20: CASE 5: (PositionG)  
21:      OUTPUT Robot arm axis4 move up 
22:      BREAK 

20: CASE 5: (PositionH)  
21:      OUTPUT Robot arm axis4 move down 
22:      BREAK 

20: CASE 5: (PositionI)  
21:      OUTPUT Robot arm axis5 move up 
22:      BREAK 

20: CASE 5: (PositionJ)  
21:      OUTPUT Robot arm axis5 move down 
22:      BREAK 

23: END CASE 

 
อัลกอริธึมส าหรับควบคุมหุ่นยนต์แขนกล

ตน้แบบเขียนดว้ยภาษา C/C++ บน Arduino IDE 2.0 
รายละเอียดแสดงในตารางที่ 1 บรรทดัที่ 1 ก าหนดค่า
เริ่มตน้หุ่นยนตแ์ขนกล “ArmPosition” มีค่าเท่ากบั ‘0’ 
บรรทัดที่  2 ฟังก์ชันการเชื่อมต่อบลูทูธ “Bluetooth 
Connection()”  กับแอปพลิ เคชันบนสมาร์ท โฟน 
บรรทัดที่  3 รับค่าอินพุต “ArmPosition” จากการ
สั่งงานผ่านแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟน บรรทัดที่ 4-
23 แสดงเงื่อนไขส าหรับการสั่ งให้เซอร์โวมอเตอร์
เคลื่อนที่ตามการควบคมุ 
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รูปท่ี 14 ส่วนต่อประสานกบัผูใ้ช ้

 การพัฒนาส่วนต่อประสานกับผู้ใช้ (User 
Interface) หรือแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟนส าหรับ
ควบคุมหุ่นยนตแ์ขนกลผ่านสญัญาณบลูทูธ แสดงดงั
รูปที่ 14 พัฒนาบน Kodular [16] ด้วยการโปรแกรม
แ บ บ ต่ อ บ ล็ อ ก  ( Block-based Programming) 
ประกอบดว้ยปุ่ มควบคุมทิศทาง 4 ปุ่ ม (UP, DOWN, 
LEFT, RIGHT) ปุ่ มควบคุมเซอรโ์วมอเตอร ์5 ปุ่ ม โดย
เซอร์โวมอเตอร์แต่ละตัวสามารถปรับความเร็วได้
ตัง้แต่ 0 - 255 หรือ 8 บิต 

ตารางที่ 2 อลักอรธิึมส่วนแอปพลิเคชนับนสมารท์โฟน 
1: Bluetooth Connection() 
2: INPUT UP, DOWN, LEFT, RIGHT, axis1, axis2, 

axis3, axis4, axis5, Button1, Button2, Button3, 
Button4, Button5 

3: IF (Button1 && axis1 && LEFT)  
4:     OUTPUT Send “PositionA” via Bluetooth() 
5: IF (Button1 && axis1 && RIGHT)  
6:     OUTPUT Send “PositionB” via Bluetooth() 
7: IF (Button2 && axis2 && UP)  
8:     OUTPUT Send “PositionC” via Bluetooth() 
9: IF (Button2 && axis2 && DOWN)  
10:     OUTPUT Send “PositionD” via Bluetooth() 
11: IF (Button3 && axis3 && UP)  

12:     OUTPUT Send “PositionE” via Bluetooth() 
13: IF (Button3 && axis3 && DOWN)  
14:     OUTPUT Send “PositionF” via Bluetooth() 
15: IF (Button4 && axis4 && UP)  
16:     OUTPUT Send “PositionG” via Bluetooth() 
17: IF (Button4 && axis4 && DOWN)  
18:     OUTPUT Send “PositionH” via Bluetooth() 
19: IF (Button5 && axis5 && UP)  
20:     OUTPUT Send “PositionI” via Bluetooth() 
21: IF (Button5 && axis5 && DOWN)  
22:     OUTPUT Send “PositionJ” via Bluetooth() 
23: END IF 

 
 อัลกอริธึมส่วนแอปพลิเคชันบนสมารท์โฟน 
แสดงในตารางที่ 2 บรรทดัที่ 1 ฟังกช์นัการเชื่อมต่อบลู
ทูธ “Bluetooth Connection()” กับหุ่นยนต์แขนกล 
บรรทดัที่ 2 แสดงอินพตุที่ใช ้ไดแ้ก่ ทิศทางต่าง ๆ แกน
หรือต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์ทั้ง  5 ตัว และ
ความเร็วของเซอรโ์วมอเตอรแ์ต่ละตวัแทนดว้ยตัวแปร 
“axis” และบรรทดัที่ 3 แสดงเงื่อนไขและเอาตพ์ตุที่เกิด
ขึน้กบัหุ่นยนตแ์ขนกล 

5. การทดลองและผลการทดลอง 
5.1 การทดลอง 

การทดลองแบ่งออกเป็น 2 การทดลอง ไดแ้ก่ 
1) การทดลองที่  1 ทดลองตามฟังก์ชันการ

ท างานของหุ่นยนต์แขนกลต้นแบบ เช่น การรับ-ส่ง
ข้อมูลระหว่างหุ่นยนต์แขนกลกับแอปพลิเคชันบน
สมาร์ทโฟน การ เคลื่ อนที่ ตามการสั่ ง งานผ่ าน 
แอปพลิเคชนับนสมารท์โฟน การหยิบจบัวตัถ ุและการ
ยกวตัถนุ า้หนกั 50 กรมั ดว้ยกรปิเปอร ์ดงัรูปที่ 15 
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รูปที่ 15 การยกวตัถนุ  า้หนกั 50 กรมั ดว้ยกรปิเปอร ์

2) การทดลองที่ 2 ประเมินผลการเรียนรูจ้าก 
นกัศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร ์จ านวน 24 
คนที่ ลงทะ เบียนเรียนวิชาการประยุกต์ใช้ง าน
ไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต์ โดยมีการจดัการ
เรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน ภาคเรียนที่  2 ปี
การศกึษา พ.ศ. 2564 น ามาเปรียบเทียบกบัการเรียนรู้
จากนกัศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร ์จ านวน 
37 คน ภาคเรียนที่  2 ปีการศึกษา พ.ศ.  2561 ใน
รายวิชาการประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์
ส  าหรบัหุ่นยนต์ที่ไม่ไดจ้ัดการเรียนรูโ้ดยใชน้วัตกรรม
เป็นฐาน 
 
5.2 ผลการทดลอง 

ผลการทดลองที่ 1 แสดงในตารางที่ 3 ขอ้มูล
ในตารางแสดงผลส าเร็จจากการท างานของหุ่นยนต์
แขนกลตน้แบบตามฟังก์ชันการท างานทั้ง 4 ฟังกช์ัน 
ท าซ า้ฟังกช์นัละ 100 ครัง้ 

ผลการทดลองที่ 2 แสดงผลการประเมินผล
การเรียนรู้จากการจัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรม
เป็นฐานเปรียบเทียบกบัการเรียนรูใ้นรายวิชาเดียวกัน

ที่ไม่ได้จัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐาน ใน
ตารางที่ 4 พบว่าการจัดการเรียนรูโ้ดยใช้นวัตกรรม
เป็นฐานในรายวิชาของปี พ.ศ. 2564 นั้น มีค่าเฉลี่ย
ของคะแนนสงูกว่าปี พ.ศ. 2561 ถึง 17 คะแนน และมี
ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานน้อยกว่า 1 เท่านั้นซึ่งวิชา
ไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต์ที่สอนในปี พ.ศ. 
2561 นั้นมุ่งเน้นทักษะเชิงวิชาการเพียงด้านเดียว
ส่งผลใหน้ักศึกษาขาดทักษะที่ใชป้ฏิสัมพันธ์กับผูอ่ื้น
ในการท างานร่วมกัน และการลงมือปฏิบัติ หัวข้อ
ถดัไปจะกลา่วถึงบทสรุป 

ตารางที่ 3 ผลทดลองการท างานของหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบ 

การท างานของหุน่ยนตแ์ขนกลต้นแบบ 
ผลการ
ทดลอง 

การรบั-ส่งขอ้มลูระหวา่งหุ่นยนตแ์ขนกลกบั
แอปพลิเคชนับนสมารท์โฟน 

100% 

การเคลื่อนที่ตามการสั่งงานผ่านแอปพลิเค
ชนับนสมารท์โฟน 

100% 

การหยิบจบัวตัถดุว้ยกรปิเปอร ์ 100% 
การยกวตัถนุ า้หนกั 50 กรมั ดว้ยกรปิเปอร ์ 83.65% 

ตารางที่ 4 เปรียบเทียบผลการประเมินผลการเรียนรูส้  าหรับ
วิชาไมโครคอนโทรลเลอรส์ าหรบัหุ่นยนต ์

ประเด็นการ
เปรียบเทยีบ 

จ านวน
นักศึกษา 

ค่าเฉลี่ย 
ค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐาน 

พ.ศ. 2561 37 67 0.5 
พ.ศ. 2564 24 84 0.4 

 
6. สรุป 

การสรา้งหุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบส าหรับการ
จดัการเรียนรูโ้ดยใชน้วตักรรมเป็นฐานที่ไดน้ าเสนอใน
บทความนี ้ มีวัตถุประสงค์ให้ผู ้เรียนได้เรียนรู ้จาก
การลงมือปฏิบัติดว้ยตนเองจากการสรา้งนวัตกรรม 
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เพื่ อพัฒนาศักยภาพการเรียนรู้ของผู้ เ รียน การ
ออกแบบและสร้างหุ่นยนต์แขนกล แบ่งออกเป็น 2 
ส่วน ได้แก่ หุ่นยนต์แขนกล และซอฟต์แวรค์วบคุม
หุ่นยนต์แขนกล หุ่นยนต์แขนกล ประกอบด้วย แกน
หมนุ 5 แกน น า้หนกั 1.34 กิโลกรมั สามารถยกวตัถุได ้
50 กรัม ขอบเขตการท างาน 151 151 มิลลิเมตร 
ความสงู 21 เซนติเมตร แขนกลสามารถเหยียดตรงได้ 
20.8 เซนติเมตร ที่ปลายแขนติดกริปเปอรค์วามยาว 
9.4 เซนติเมตร โดยซอฟตแ์วรค์วบคุมหุ่นยนตแ์ขนกล 
ประกอบดว้ยอลักอรธิึมส าหรบัควบคมุหุ่นยนตแ์ขนกล
เขียนดว้ยภาษา C/C++ และอลักอรธิึมส่วนแอปพลิเค
ชันบนสมาร์ทโฟนเขียนด้วยการโปรแกรมแบบต่อ
บล็อก 

ผลการทดลองบรรลุตามวัตถุประสงค์ โดย
หุ่นยนตแ์ขนกลตน้แบบสามารถท างานไดส้  าเร็จตาม
ฟังกช์นัการท างานทัง้ 4 ฟังกช์นั และการจดัการเรียนรู้
โดยใชน้วัตกรรมเป็นฐานในรายวิชาการประยุกต์ใช้
งานไมโครคอนโทรลเลอรส์  าหรบัหุ่นยนต์ ของปี พ.ศ. 
2564 นั้น มีค่าเฉลี่ยของคะแนนสูงกว่าปี พ.ศ. 2561 
ถึง 17 คะแนน และในอนาคตจะสามารถพัฒนา
หุ่นยนต์แขนกลเป็นชุด ๆ เพื่อความสะดวกต่อการ
น าไปใชเ้ป็นสื่อประกอบการเรียนการสอน และน าแนว
ทางการจัดการเรียนรู้โดยใช้นวัตกรรมเป็นฐานไป
ประยกุตใ์ชใ้นรายวิชาที่มีการฝึกปฏิบติัการได ้
 
กิตติกรรมประกาศ 
 ขอขอบคุณบริษัท เอ็ดดูเคชั่น ออโตเมชั่ น 
ซิสเต็ม จ ากัด  บริษัท ซีเทค ไดแด็คติค จ ากัด  บริษัท 
ยูเอสอี.โฟล-ไลน ์จ ากัด และบริษัทออโต ไดแด๊กติก 
จ า กั ด  ส า ห รับกา รสนับสนุ น หุ่ น ยนต์แ ข นกล 

เพื่อการศึกษา และนักศึกษาช่วยงานจากสาขาวิชา
วิศวกรรมคอมพิวเตอร ์ได้แก่ นายกนก ศุภลักษณ์  
นายณัฐพล กลั่นเพชร ์และนายณัฐกิตต ์สิขเรศสกุล 
พร้อมด้วยนักศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมหุ่นยนต์   
คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏ
สวนสนุนัทา 
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