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DTC2301 การโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา

บทท่ี 1 วทิยาการหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา
ตอนท่ี 1 วทิยาการหุ่นยนต์เบื้องต้น
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รายวชิา DTC2301 การโปรแกรมควบคมุหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา
Control Robotic Programing for Education

คําอธบิายรายวชิา
แนวคิด ทฤษฎี ที่เก่ียวขอ้งการเขยีน
โปรแกรมและการควบคมุหุน่ยนต์ หลกัการ 
สว่นประกอบ โครงสรา้งและหน้าที่ของ
หุน่ยนต์ คณุสมบตัิของโปรแกรมภาษา
ชนิดต่าง ๆ หลกัการเบื้องต้น เก่ียวกับ
องค์ประกอบ ลกัษณะคําสัง่ การเขยีน
โปรแกรม ขัน้ตอนวธิ ีการวเิคราะห ์การ
ออกแบบการเขยีนโปรแกรมควบคมุ
หุน่ยนต์เพื่อการศึกษา

3(2-2-5) หน่วยกิต 

Course Description
Principles theories associated with 
control robotic programing for 
education. Principles, component, 
structural of robotic. Computer 
language, Elements of computer 
language, Syntax, computer 
programing, Algorithms, Analysis 
and design control robotic 
programing for education.
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ขอบเขตเน้ือหา
บทท่ี 1 วทิยาการหุน่ยนต์เพื่อการศึกษา
บทท่ี 2 สะตีมศึกษากับการพฒันานวตักรหุน่ยนต์
บทท่ี 3 ไมโครคอนโทลเลอร์ และการเขยีนโปรแกรมควบคมุ

อาดอิูโน่ Arduino ดว้ย Tinkercad
บทท่ี 4 การโปรแกรมควบคมุอาดอิูโน่ Arduino รว่มกับจอ LCD
บทท่ี 5 การโปรแกรมควบคมุอาดอิูโน่ Arduino รว่มกับ มอเตอรเ์ซอรโ์ว
บทท่ี 6 การโปรแกรมควบคมุอาดอิูโน่ Arduino รว่มกับ เซนเซอรต์รวจวดั
 ระยะหา่งดว้ยคลื่นอัลตรา้โซนิค
บทท่ี 7 การโปรแกรมควบคมุอาดอิูโน่ Arduino รว่มกับเซนเซอรต์รวจวดัความชื้น
บทท่ี 8 การพฒันาโครงงานดา้นวทิยาการหุน่ยนต์เพื่อการศึกษา
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การวัดและการประเมินผลการเรยีนรู ้

การมสีว่นรว่มในชัน้เรยีน 10%
การมอบหมายงาน 30%
สอบกลางภาค 20%
สอบปลายภาค 20%
โครงงาน 20%

เกรด ชว่งคะแนน ผลการประเมนิ ค่าระดับคะแนน
A 86 - 100 ดียอดเยีย่ม 4.00

A- 82 - 85 ดีเยีย่ม 3.75

B+ 78 - 81 ดีมาก 3.50

B 74 - 77 ดี 3.00

B- 70 - 73 ค่อนขา้งดี 2.75

C+ 66 - 69 ปานกลางค่อนขา้งดี 2.50

C 62 - 65 ปานกลาง 2.00

C- 58 - 61 ปานกลางค่อนขา้งอ่อน 1.75

D+ 54 - 57 ค่อนขา้งอ่อน 1.50

D 50 - 53 อ่อน 1.00

D- 46 - 49 อ่อนมาก 0.75

F 0 - 45 ตก 0

I รอการตัดเกรด

W ยกเลิกรายวชิา
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วิทยาการหุน่ยนต์ (Robotics)

• วทิยาการหุ่นยนต์ หรอื Robotics คือ ศาสตรท์ี่เก่ียวขอ้งกับการออกแบบ การสรา้ง 
การควบคมุ และการใชง้านหุน่ยนต์ 

• หุ่นยนต์ คือ เครื่องจกัร หรอื ระบบ ที่ถกูสรา้งขึ้นมาเพื่อทํางานแทนมนุษยห์รอื
ทํางานในสิง่ที่มนุษยท์ําไมไ่ด้ด้วยตัวเอง 

• วทิยาการหุ่นยนต์ประกอบไปด้วยหลายสาขาวชิารวมกัน เชน่
• วศิวกรรมเครื่องกล (Mechanical Engineering) เน้นการออกแบบและสรา้งโครงสรา้งทาง
กายภาพของหุน่ยนต์

• วทิยาการคอมพวิเตอร ์(Computer Science) และ ปัญญาประดษิฐ ์(Artificial Intelligence) เน้น
การพฒันาอัลกอรทึิมและการโปรแกรมสาํหรบัการควบคมุหุน่ยนต์

• และยงัมวีศิวกรรมไฟฟา้ (Electrical Engineering) การควบคมุ ซอฟต์แวร ์ขอ้มูล อิเลก็ทรอนิกส ์
โทรคมนาคม เมคคาทรอนิกส ์และวสัดศุาสตรร์ว่มดว้ย
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ที่มาของคําว่าวิทยาการหุน่ยนต์ (Robotics)
• คําวา่ "Robotics" มาจากคําวา่ "Robot" ซึ่งมท่ีีมา
จากคําวา่ "robota" ในภาษาสลาฟ (Slavic language) 
ท่ีแปลวา่ "แรงงาน" หรอื "การทํางาน" 

• คําวา่ "Robot" ถกูใชค้รัง้แรกในปี ค.ศ. 1920 โดย
นักเขยีนชาวเชก็ Karel Čapek ในบทละครเรื่อง "R.U.R." 
(Rossum's Universal Robots) ซึ่งในบทละครน้ี
หุน่ยนต์ถกูนํามาใชเ้ป็นแรงงานเพื่อทํางานต่างๆ แทน
มนุษย์

• หลงัจากน้ัน วทิยาการหุน่ยนต์ไดพ้ฒันาไปอยา่งรวดเรว็ 
โดยเฉพาะในชว่งศตวรรษท่ี 20 และ 21 ซึ่งมกีารนํา
หุน่ยนต์ไปใชใ้นหลายอุตสาหกรรม เชน่ การผลติ 
(manufacturing) การแพทย ์(medical) การสาํรวจ
อวกาศ (space exploration), และอ่ืนๆ อีกมากมาย

นักเขยีนชาวเชก็ Karel Čapek ผู้ประพนัธบ์ท
ละครเรื่อง "R.U.R." (Rossum's Universal 
Robots)
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เป้าหมายของวิทยาการหุน่ยนต์ (Robotics)
• เป้าหมายของวทิยาการหุ่นยนต์สว่นใหญ่ คือ การ
ออกแบบเครื่องจกัร (Machine) หรอื ระบบซอฟต์แวร ์
(Software) ท่ีชว่ยและสนับสนุนมนุษย ์หุน่ยนต์หลาย
ประเภทถกูสรา้งขึ้นเพื่อทํางานท่ีเป็นอันตรายต่อมนุษย ์
เชน่ 
• การค้นหาผู้รอดชวีติในซากปรกัหกัพงัท่ีไมม่ัน่คง 
• การสาํรวจอวกาศ เหมอืง และซากเรอืจม 
• หุน่ยนต์อ่ืน ๆ ถกูสรา้งขึ้นมาแทนท่ีมนุษยใ์นงานท่ีน่าเบื่อ 
ซํ้าซาก หรอืไมน่่าพงึพอใจ เชน่ การทําความสะอาด การ
ตรวจสอบ การขนสง่ และการประกอบชิน้สว่น

วทิยาการหุน่ยนต์ยงัคงเป็นสาขาท่ีมกีารวจิยัและพฒันา
อยา่งต่อเน่ือง และมบีทบาทสาํคัญในการเปลีย่นแปลงวถิี
ชวีติและการทํางานของมนุษยใ์นยุคปัจจุบนั

หุ่นยนต์ตระเวนสาํรวจ "เพอรเ์ซเวยีแรนซ"์ 
(Perseverance rover) ขององค์การบรหิารการบนิ
และอวกาศแห่งชาติสหรฐัฯ หรอื นาซา ภารกิจแรกบน
ดาวอังคาร

หุ่นยนต์กู้ภัย (Rescue robot) มหาวทิยาลยัเทคโนโลยี
พระจอมเกล้าพระนครเหนือ
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นาโนบอท (Nanobot)
นาโนบอท (Nanobot) คือ หุน่ยนต์ขนาดนาโนท่ีถกูออกแบบและ
สรา้งขึ้นมาเพื่อทํางานเฉพาะเจาะจงในระดบัโมเลกลุหรอือะตอม 
ขนาดของนาโนบอทอยูใ่นชว่งนาโนเมตร (หนึ่งนาโนเมตรเท่ากับ
หนึ่งในพนัลา้นเมตร) ซึ่งทําใหม้คีวามสามารถในการทํางานในพื้นท่ี
ขนาดเลก็มากท่ีเทคโนโลยขีนาดใหญ่ไมส่ามารถเขา้ถึงได้
คุณสมบัติและการใชง้านของนาโนบอท

1. การแพทย์ นาโนบอทสามารถถกูนํามาใชใ้นทางการแพทย ์เชน่ การ
นําสง่ยาหรอืสารเคมไีปยงัเซลล์เป้าหมายอยา่งแมน่ยาํ การตรวจ
วนิิจฉัยโรค การซอ่มแซมเน้ือเยื่อ หรอืการทําลายเซลล์มะเรง็

2. การตรวจสอบและซอ่มแซม นาโนบอทสามารถถกูนําไปใชใ้นการ
ตรวจสอบและซอ่มแซมวสัดหุรอืโครงสรา้งในระดับโมเลกลุ เชน่ การ
ซอ่มแซมสว่นที่เสยีหายในระบบท่อหรอืเครื่องจกัร

3. การทําความสะอาด นาโนบอทสามารถถกูใชใ้นการทําความสะอาดใน
ระดับโมเลกลุ เชน่ การกําจดัสารพษิหรอืสิง่สกปรกในสิง่แวดล้อม

4. การวิจัยและพัฒนา นาโนบอทสามารถใชใ้นการทดลองทาง
วทิยาศาสตรแ์ละการวจิยัที่ต้องการความแมน่ยาํสงูในระดับโมเลกลุ

นาโนบอทเป็นเทคโนโลยท่ีียงัอยูใ่นขัน้ตอนการวจิยัและพฒันา แต่มี
ศักยภาพในการเปลีย่นแปลงหลายดา้นของวทิยาศาสตรแ์ละ
เทคโนโลยใีนอนาคต
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SolarCleano
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ลักษณะพื้นฐานของหุน่ยนต์ (Robotics Aspects)

หุน่ยนต์ถกูใชใ้นสภาพแวดลอ้มและการใชง้านที่หลากหลาย แมว้า่หุน่ยนต์จะมคีวาม
แตกต่างกันในรูปแบบและการใชง้าน แต่ทกุชนิดของหุน่ยนต์มลีกัษณะพื้นฐานที่สาํคัญใน
การออกแบบและสรา้ง ได้แก่
1. โครงสรา้งทางกล (Mechanical Construction)
2. สว่นประกอบทางไฟฟา้ (Electrical Components)
3. ซอฟต์แวร ์(Software)
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ลักษณะพื้นฐานของหุน่ยนต์ (Robotics Aspects)

1. โครงสรา้งทางกล (Mechanical 
Construction)

หุน่ยนต์มโีครงสรา้ง รูปรา่ง หรอืแบบที่ออกแบบมา
เพื่อทํางานเฉพาะเจาะจง ตัวอยา่งเชน่ หุน่ยนต์ที่
ออกแบบมาเพื่อเดินทางผ่านดินหรอืโคลนหนาอาจใช้
ตีนตะขาบ
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ลักษณะพื้นฐานของหุน่ยนต์ (Robotics Aspects)
2. สว่นประกอบทางไฟฟา้ 
(Electrical Components) 
หุน่ยนต์ต้องการพลงังานและการควบคมุเครื่องจกัร เชน่ 
หุน่ยนต์ที่ใชล้อ้หรอืมอเตอร ์จะต้องการพลงังานไฟฟา้
เพื่อเคลื่อนที่ ซึ่งพลงังานน้ันมาจากแบตเตอรีผ่่านสายไฟ
เพื่อจา่ยไปยงัสว่นประกอบต่างๆ 
สว่นประกอบทางไฟฟา้ของหุน่ยนต์ใชใ้นการเคลื่อนที่ 
(ผ่านมอเตอร)์ การตรวจจบั (วดัค่าความรอ้น เสยีง 
ตําแหน่ง และสถานะพลงังาน) และการทํางาน (หุน่ยนต์
ต้องการพลงังานไฟฟา้สาํหรบัมอเตอรแ์ละเซนเซอรเ์พื่อ
ทํางานพื้นฐาน)
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ลักษณะพื้นฐานของหุน่ยนต์ (Robotics Aspects)
3. ซอฟต์แวร ์(Software)
โปรแกรมเพื่อการควบคมุหุน่ยนต์เป็นตัวกําหนดวา่หุน่ยนต์จะทําอะไรและ
เมื่อไหร ่หุน่ยนต์อาจมโีครงสรา้งทางกลท่ีถกูต้องและไดร้บัพลงังาน
เพยีงพอจากแบตเตอรี ่แต่จะไมส่ามารถเคลื่อนท่ีไดห้ากไมม่โีปรแกรมท่ี
บอกใหม้นัเคลื่อนท่ี 
โปรแกรมในการควบคมุม ี3 ประเภท
1. การควบคมุระยะไกล (Remote Control: RC) หุน่ยนต์จะทํา

ตามชุดคําสัง่ท่ีกําหนดไวล้ว่งหน้าเมื่อไดร้บัสญัญาณจากแหลง่
ควบคมุ (เชน่ คนควบคมุดว้ยรโีมท) 

2. ปัญญาประดิษฐ ์(Artificial Intelligence: AI) หุน่ยนต์จะ
โต้ตอบกับสภาพแวดลอ้มไดเ้องโดยไมต่้องการแหลง่ควบคมุ และ
สามารถตัดสนิใจในการแก้ปัญหาท่ีพบโดยใชโ้ปรแกรมท่ีมอียู่

3. ไฮบรดิ (Hybrid) การผสมผสานระหวา่งฟงัก์ชนัของ AI และ RC



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามเวลาที่คิดค้น

การจดัประเภทหุน่ยนต์ตามเวลาที่คิดค้นและความซบัซอ้นของระบบควบคมุสามารถแบง่
ออกเป็น 3 รุน่ ดังน้ี
รุน่ท่ี 1 หุ่นยนต์แขนกล (Mechanical Arms)
รุน่ท่ี 2 หุ่นยนต์ท่ีเรยีนรูไ้ด้ (Learning Robots)
รุน่ท่ี 3 หุ่นยนต์ท่ีมกีารควบคมุเซน็เซอร ์(Senserized Control Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามเวลาที่คิดค้น

รุน่ท่ี 1 หุ่นยนต์แขนกล (Mechanical Arms)
ระบบควบคมุไมซ่บัซอ้น หุน่ยนต์ในรุน่น้ีมรีะบบควบคมุที่
ง่ายและตรงไปตรงมา มกัใชก้ารควบคมุตามคําสัง่ที่
โปรแกรมไวล้ว่งหน้าโดยไมม่กีารปรบัปรุงการทํางานตาม
สถานการณ์หรอืสภาพแวดลอ้ม
ตัวอยา่ง Unimate เป็นหุน่ยนต์อุตสาหกรรมตัวแรกที่
ติดตั้งในสายการผลติของ General Motors เพื่อ
ทํางานเชื่อมโลหะ



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามเวลาที่คิดค้น

รุน่ท่ี 2 หุ่นยนต์ท่ีเรยีนรูไ้ด้ (Learning 
Robots)
หุน่ยนต์รุน่น้ีสามารถเรยีนรูก้ารเคลื่อนไหวจาก
ผู้ปฏิบตัิงานมนุษยไ์ด้ โดยมกีารใชอุ้ปกรณ์เชงิกล
เพื่อจดจาํการเคลื่อนไหวและทําซํ้าระบบควบคมุที่
ซบัซอ้นมากขึ้น เพื่อปรบัปรุงการทํางานให้
เหมาะสมกับภารกิจต่างๆ
ตัวอยา่ง หุน่ยนต์ที่สามารถเรยีนรูจ้ากการ
เคลื่อนไหวของมนุษย ์เชน่ การประกอบชิน้สว่น



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามเวลาที่คิดค้น

รุน่ท่ี 3 หุ่นยนต์ท่ีมกีารควบคมุเซน็เซอร ์
(Senserized Control Robots)
หุน่ยนต์ในรุน่น้ีมกีารใชเ้ซน็เซอรเ์พื่อตรวจจบั
สภาพแวดลอ้ม และประมวลผลขอ้มูลดว้ยคอมพวิเตอร์
หรอืไมโครคอนโทรลเลอร ์จากน้ันสง่สญัญาณไฟฟา้ไป
ยงัหุน่ยนต์เพื่อทําการเคลื่อนไหว
การควบคมุในรุน่น้ีสามารถปรบัตัวตามสภาพแวดลอ้ม
และทํางานไดอ้ยา่งมปีระสทิธภิาพมากขึ้น เน่ืองจากการ
ประมวลผลขอ้มูลจากเซน็เซอร์
ตัวอยา่ง Baxter หุน่ยนต์อุตสาหกรรมท่ีมเีซน็เซอรแ์ละ
สามารถทํางานรว่มกับมนุษยไ์ดอ้ยา่งมปีระสทิธภิาพ



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

1. หุ่นยนต์ข้อปล้อง (Polyarticulated Robots)
2. หุ่นยนต์เคลื่อนท่ี (Mobile Robots)
3. หุ่นยนต์แอนดรอยด์ (Android Robots)
4. หุ่นยนต์เลยีนแบบสตัว ์(Zoomorphic Robots)
5. หุ่นยนต์ไฮบรดิ (Hybrid Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

1. หุ่นยนต์ข้อปล้อง (Polyarticulated Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

2. หุ่นยนต์เคลื่อนท่ี (Mobile Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

3. หุ่นยนต์แอนดรอยด์ (Android Robots) 



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

4. หุ่นยนต์เลยีนแบบสตัว ์(Zoomorphic Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

การจัดประเภทหุน่ยนต์ตามโครงสรา้ง

5. หุ่นยนต์ไฮบรดิ (Hybrid Robots)



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

Isaac Asimov's "Three Laws of Robotics"
กฎสามขอ้ของหุน่ยนต์ท่ีตั้งขึ้นโดย ไอแซค อสมิอฟ เป็นกฎท่ีใชใ้นนิยายวทิยาศาสตรข์องเขา 
ซึ่งกฎเหลา่น้ีไดก้ําหนดเพื่อใชค้วบคมุพฤติกรรมของหุน่ยนต์ในนิยาย เพื่อป้องกันไมใ่หหุ้น่ยนต์
กระทําการท่ีเป็นอันตรายต่อมนุษย ์กฎสามขอ้ท่ีวา่น้ีคือ
1. A robot may not harm a human being, or, through inaction, 

allow a human being to come to harm. หุน่ยนต์มอิาจกระทําการอันตรายต่อ
ผู้ท่ีเป็นมนุษย ์หรอืน่ิงเฉยปลอ่ยใหผู้้ท่ีเป็นมนุษยต์กอยูใ่นอันตรายได้

2. A robot must obey the orders given to it by human beings, 
except where such orders would conflict with the First Law. 
หุน่ยนต์ต้องเชื่อฟงัคําสัง่ท่ีไดร้บัจากผู้ท่ีเป็นมนุษย ์เวน้แต่คําสัง่น้ันๆ ขดัแยง้กับกฎขอ้แรก

3. A robot must protect its own existence, as long as such 
protection does not conflict with the First or Second Law. หุน่ยนต์
ต้องปกป้องสถานะความมตีัวตนของตนไว ้ตราบเท่าท่ีการกระทําน้ันมไิดข้ดัแยง้ต่อกฎขอ้
แรกหรอืกฎขอ้ท่ีสอง



DTI2301 การเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพื่อการศึกษา ผศ.ดร.ณัฐภัทร แก้วรตันภัทร์

Isaac Asimov's "Three Laws of Robotics"
0.   A robot may not injure humanity, or, through inaction, allow  
      humanity to come to harm. หุน่ยนต์มอิาจกระทําการอันตรายต่อมนุษยชาติ 
      หรอืน่ิงเฉยปลอ่ยใหม้นุษยชาติตกอยูใ่นอันตรายได้
1. A robot may not harm a human being, or, through inaction, 

allow a human being to come to harm. หุน่ยนต์มอิาจกระทําการอันตรายต่อ
ผู้ท่ีเป็นมนุษย ์หรอืน่ิงเฉยปลอ่ยใหผู้้ท่ีเป็นมนุษยต์กอยูใ่นอันตรายได้

2. A robot must obey the orders given to it by human beings, 
except where such orders would conflict with the First Law. 
หุน่ยนต์ต้องเชื่อฟงัคําสัง่ท่ีไดร้บัจากผู้ท่ีเป็นมนุษย ์เวน้แต่คําสัง่น้ันๆ ขดัแยง้กับกฎขอ้แรก

3. A robot must protect its own existence, as long as such 
protection does not conflict with the First or Second Law. หุน่ยนต์
ต้องปกป้องสถานะความมตีัวตนของตนไว ้ตราบเท่าท่ีการกระทําน้ันมไิดข้ดัแยง้ต่อกฎขอ้
แรกหรอืกฎขอ้ท่ีสอง


