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บทคัดย่อ 

บทความฉบับนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือ 1) ศึกษาหุ่นยนต์
เคลื่อนท่ีชนิดต่าง ๆ ในปัจจุบัน ได้แก่ การเคลื่อนท่ีโดยใช้ล้อ การ
เคลื่อนท่ีโดยใช้สายพาน การเคลื่อนท่ีโดยใช้ขา การเคลื่อนท่ีโดย
ใช้การบิน การเคลื่อนท่ีในน้้า และการเคลื่อนท่ีในรูปแบบอื่น ๆ 2) 
เสนอแนวทางการน้าหุ่นยนต์เคลื่อนท่ีไปประยุกต์ใชเ้พ่ือการศึกษา: 
ระบบการศึกษา ได้แก่ การศึกษาแบบโฮมสคูลและการศึกษาใน
ระบบ และระดับการศึกษา ได้แก่ ระดับปฐมวัย ประถมศึกษา 
มัธยมศึกษา และปริญญาตรี และ 3) เสนอแนวทางการเลือก
หุ่นยนต์เคลื่อนท่ีเพ่ือการศึกษาร่วมกับบทเรียนเพ่ือผลการเรียนรู้ท่ี
คาดหวัง  6 ด้าน ได้แ ก่ ทักษะการแก้ปัญหา การรับ รู้
ความสามารถของตนเอง การคิดเชิงค้านวณ ความคิดสร้างสรรค์ 
แรงจูงใจ และการท้างานร่วมกัน 

 
ค้าส้าคัญ: หุ่นยนต์เคลื่อนที่เพื่อการศึกษา หุ่นยนต์เคลื่อนที่ ผลการ
เรียนรู้ที่คาดหวัง 
 
ABSTRACT 

The purposes of this article are to 1) investigate 

currently various types of mobile robots including 

wheel-drive, track-drive, legged, flight, swimming, and 

other locomotion, 2) provide a guideline to use mobile 

robots in education: education system, namely home 

school and formal school, and level of education, i.e., 

preschool, primary school, high school, and 

undergraduate degree, and 3) present a guideline for 

selecting educational mobile robots to integrate with 

classroom lessons for six expected learning outcomes, 

namely problem-solving skill, self-efficacy, 

computational thinking, creativity, motivation, and 

collaboration. 
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1. บทน า 

หุ่นยนต์ (Robot) คือ เครื่องจักรกลชนิดหน่ึงที่มีลักษณะ
โครงสร้างและรูปร่างแตกต่างกันไป หุ่นยนต์ถูกออกแบบให้มีฟังก์ชัน
การท างานตามวัตถุประสงค์ของการน าไปใช้ และถูกควบคุมการ
ท างานจากผู้ใช้งานโดยตรง ซึ่งอาจท าได้โดยทางอ้อมและอัตโนมัติ 
[1] 

หุ่นยนต์ชนิดเคลื่อนที่ได้ (Mobile Robot) หรือหุ่นยนต์
เคลื่อนที่  หุ่นยนต์ชนิดน้ีสามารถเคลื่อนที่ไ ด้ และเคลื่อนไหว
ส่วนประกอบของตัวหุ่นยนต์ได้อย่างอิสระ หุ่นยนต์ประเภทน้ีมี
โครงสร้างขนาดเล็ก มีระบบเคลื่อนที่ไปมา และมีแหล่งจ่ายพลังงาน
ส ารองภายใน นอกจากน้ียังมีน้ าหนักเบา เพ่ือไม่เป็นอุปสรรคต่อการ
ปฏิบัติงานของหุ่นยนต์ หรืออุปสรรคในการเคลื่อนที่  หุ่นยนต์
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เคลื่อนที่อาจเป็นแบบมีล้อ (Wheel) หรือแบบขา (Leg) แต่ละแบบมี
ข้อดีและข้อเสียแตกต่างกันไป  โดยหุ่นยนตที่มีขาสามารถเคลื่อนที่
บนพื้นผิวขรุขระและบันไดได้ดี ขณะที่หุ่นยนต์มีล้อเหมาะกับการ
เคลื่อนที่บนทางเรียบมากกว่า [2] 

ผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง (Expected Learning Outcomes) 
คือ ข้อก าหนดของบทเรียนหรือหลักสูตรการเรียนการสอนที่ต้อง
แสดงให้เห็นถึงผลการเรียนรู้ที่คาดว่าจะได้รับจากบทเรียนหรือ
หลักสูตรน้ัน ๆ [3] เมื่อจบการศึกษาแล้วผู้เรียนมีความรู้และทักษะที่
เกี่ยวข้องกับบทเรียนหรือหลักสูตร เช่น บทเรียนที่ประกอบด้วย
ทักษะทั่วไป (Generic Skill) และทักษะเฉพาะทาง (Specific Skill) 
โดยบทเรียนน้ีจะต้องก าหนดกระบวนการเรียนการสอนเพื่อท าให้
บรรลุผลการเรียนรู้ รวมทั้งก าหนดวิธีการประเมินผลที่แสดงให้เห็น
การบรรลุผลอย่างชัดเจน  

ปัจจุบันพบว่ามีการน าหุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้กับการเรียนการ
สอนเพ่ิมขึ้นอย่างต่อเน่ือง การน าหุ่นยนต์ประกอบกิจกรรมการเรียน
การสอน ช่วยกระตุ้นความสนใจให้กับผู้ เรียนได้มากขึ้น ดังน้ัน
บทความน้ีจะศึกษาหุ่นยนต์เคลื่อนที่ชนิดต่าง ๆ ในปัจจุบัน เสนอ
แนวทางการน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปประยุกต์ใช้เพ่ือการศึกษาและการ
เลือกหุ่นยนต์เคลื่อนที่เพื่อการศึกษาร่วมกับบทเรียนเพื่อผลการ
เรียนรู้ที่คาดหวังทั้ง 6 ด้าน ได้แก่ ทักษะการแก้ปัญหา การรับรู้
ความสามารถของตนเอง การคิดเชิงค านวณ ความคิดสร้างสรรค์ 
แรงจูงใจ และการท างานร่วมกัน เน้ือหาต่อจากน้ีจะน าเสนอหัวข้อที่ 
2 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ หัวข้อที่ 3 แนวทางการน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไป
ประยุกต์ใช้ในการศึกษา หัวข้อที่ 4 หุ่นยนต์เคลื่อนที่เพื่อการศึกษา
ส าหรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง และสรุปผลในหัวข้อสุดท้าย 
 

2. หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่ออกแบบให้สอดคล้องกับการเคลื่อนที่ไป
ปฏิบัติงานในสภาพแวดล้อมต่าง ๆ ได้ การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์แบ่ง
ออกได้เป็น 6 ประเภทได้แก่ 1) การเคลื่อนที่โดยใช้ล้อ (Wheel – 
Drive Locomotion) 2) การเคลื่อนที่โดยใช้สายพาน (Track – 
Drive Locomotion) 3 )  การ เคลื่ อนที่ โดย ใช้ข า  ( Legged 
Locomotion) 4) การเคลื่อนที่โดยการบิน (Flight Locomotion) 
5) การเคลื่อนที่ในน้ า (Swimming Locomotion) และ 6) การ
เคลื่อนที่ในรูปแบบอื่น ๆ (Other Locomotion) [4] หัวข้อย่อย
ถัดไปเป็นตัวอย่างหุ่นยนต์เคลื่อนที่ในปัจจุบัน โดยหัวข้อ 2.1 

น าเสนอหุ่นยนต์ KMR iiwa ซึ่งเป็นตัวอย่างหุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยใช้
ล้อ หัวข้อ 2.2 กล่าวถึงหุ่นยนต์ Devastator Tank ซึ่งเป็นตัวอย่าง
หุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยใช้สายพาน หัวข้อ 2.3 อธิบายหุ่นยนต์สี่ขา 
ALLBOT ซึ่งเป็นตัวอย่างหุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยใช้ขา หัวข้อ 2.4 แสดง
ตัวอย่างหุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยการบินที่เรียกว่าโดรน Litebee Wing 
หัวข้อ 2.5 อธิบายตัวอย่างหุ่นยนต์เคลื่อนที่โดยการบินซึ่งเป็น
เฮลิคอปเตอร์ที่ควบคุมด้วยการสั่งการจากสมอง หัวข้อ 2.6 ตัวอย่าง
โดรนด าน้ า (Underwater Drone) เป็นหุ่นยนต์เคลื่อนที่ในน้ า และ
หัวข้อ 2.7 เป็นเน้ือหาเกี่ยวกับหุ่นยนต์งูซึ่งเป็นตัวอย่างหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ในรูปแบบอื่น ๆ รายละเอียดดังต่อไปนี้ 
 
2.1 หุ่นยนต์ KMR iiwa 

หุ่นยนต์ KUKA Mobile Robotik (KMR) iiwa ผลิตโดยบริษัท 
KUKA ประเทศเยอรมนี [5] จุดเด่นของหุ่นยนต์น้ีคือ ใช้เทคโนโลยี
ล้อที่มีการเคลื่อนที่แบบรอบทิศทาง ท าให้สามารถเคลื่อนที่ไปได้ใน
ทุก ๆ ทิศทาง หน่ึงล้อประกอบด้วยแผ่นขอบวงล้อสองแผ่นและ
ลูกกลิ้งเก้าชิ้นที่หมุนได้อย่างอิสระ ติดต้ังท ามุม 45 องศาในแนว
ระนาบ แสดงดังรูปที่ 1 ล้อทั้งหมดถูกขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า
เพียงหน่ึงตัว 

 

 
 

รูปท่ี 1 ล้อหุ่นยนต์ KMR iiwa [5] 
 

2.2 หุ่นยนต์ Devastator Tank 

หุ่นยนต์ Devastator Tank สร้างจากทีมพัฒนาของ 
DFRobot [6] แสดงดังรูปที่ 2 หุ่นยนต์น้ีมีโครงสร้างผลิตจาก
อลูมิเนียมอัลลอยจึงมีความแข็งแรง สามารถเชื่อมต่อสายไฟฟ้าและ
สายสัญญาณได้ง่ายจากการเสียบเข้าและถอดออกจากพอร์ต (Port) 
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การเชื่อมต่อมาตรฐาน และรองรับน้ าหนักได้สูงสุดถึง 3 กิโลกรัม 
 

 
 

รูปท่ี 2 หุ่นยนต์ Devastator Tank [6] 
 

2.3 หุ่นยนต์สี่ขา ALLBOT 

หุ่นยนต์สี่ขา ALLBOT แสดงดังรูปที่ 3 [7]  ผลิตโดยบริษัท 
Velleman ประเทศเบลเยียม หุ่นยนต์น้ีสามารถโปรแกรมการ
ท างานบนบอร์ด Arduino UNO ได้อย่างอิสระ การท างานของขา
หุ่นยนต์ถูกควบคุมจากการหมุนของเซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) 
โดยสามารถสั่งผ่านสัญญาณอินฟราเรด (Infrared) จากแอปพลิเค
ชันบนสมาร์ตโฟน (Smartphone)   
 

 
 

รูปท่ี 3 หุ่นยนต์สี่ขา ALLBOT [7] 

2.4 โดรน Litebee Wing 

โดรน Litebee Wing [8] แสดงดังรูปที่ 4 เป็นโดรนจาก
ประเทศจีนพัฒนาโดยบริษัท Makerfire โดรน Litebee Wing ถูก
ออกแบบเพื่อใช้ส าหรับการศึกษาในการเรียนรู้แบบสะเต็มศึกษา 
(STEM Education) รองรับการพัฒนาด้วยภาษาไพทอน (Python) 
และสแครช (Scratch) บนบอร์ดไมโครบิต (Microbit) ซึ่งเป็นส่วน
ควบคุมและประมวลผลหลัก กล้องถ่ายภาพมีความละเอียด 8 ล้าน
พิกเซล สามารถเชื่อมต่อด้วยโมดูลอาร์จีบี (RGB) หรือบัสเซอร์ 
(Buzzer) เพ่ิมเติมได้อีกด้วย 

 

 
 

รูปท่ี 4 โดรน Litebee Wing [8] 
 

2.5 เฮลิคอปเตอร์ควบคุมด้วยการสั่งการจากสมอง 

เฮลิคอปเตอร์ควบคุมด้วยการสั่งการจากสมอง (Brain-
Controlled Helicopter) [9] แสดงดังรูปที่ 5 มีระบบการควบคุม
ด้วยแอปพลิเคชันบนสมาร์ตโฟนหรือแท็บเล็ต (Tablet) เชื่อมต่อกับ
สัญญาณบลูทูท (Bluetooth) ของอุปกรณ์ครอบหัวที่มีเซนเซอร์ 
EEG (Electro- encephalography) เซนเซอร์ EEG จะแปลง
สัญญาณสมองไปเป็นค าสั่ง เพื่อให้เกิดการหมุนของทรงกลมที่มี
ลักษณะเป็นกรงเพื่อป้องกันการชนกับวัตถุต่าง ๆ นอกจากน้ียัง
สามารถควบคุมการบินเฮลิคอปเตอร์ได้จากสมาร์ตโฟนหรือแท็บเล็ต 
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รูปท่ี 5 เฮลิคอปเตอร์ควบคุมด้วยการสั่งการจากสมอง [9] 
 

2.6 โดรนด าน  า 

โดรนด าน้ าผลิตโดยบริษัท QYSEA ประเทศจีน [10] โดรนด า
น้ าของบริษัทน้ีได้ถูกพัฒนามาหลายรุ่น โดยโดรนด าน้ ารุ่นที่ 6 แสดง
ดังรูปที่ 6 โดรนรุ่นน้ีมีกล้องส าหรับถ่ายภาพใต้น้ าซึ่งมีความละเอียด
สูงถึงระดับ 4K มีแว่น VR (Virtual Reality) ส าหรับการจ าลอง
ภาพเสมือนการน่ังควบคุมโดรนอยู่ใต้น้ า โดรนด าน้ าสามารถเคลื่อนที่
ได้อย่างอิสระจากใบพัดทั้ง 6 ใบ และด าน้ าลึกได้ถึง 100 เมตร 
 

 
 

รูปท่ี 6 โดรนด้าน ้ารุ่นที่ 6 [10] 
 

2.7 หุ่นยนต์งู 

หุ่นยนต์งู (Snakebot) [11] แสดงดังรูปที่ 7 หุ่นยนต์งูเกิดจาก
งานวิจัยที่น าเสนอการออกแบบ วิเคราะห์ และการเลือกใช้มอเตอร์
กับเซอร์โวมอเตอร์ เพื่อสร้างเป็นหุ่นยนต์งูด้วยการพิมพ์โครงสร้าง
จากเครื่องพิมพ์สามมิติ (3D Printer) ต้นแบบหุ่นยนต์งูสามารถ

เคลื่อนที่บนพื้นคอนกรีตด้วยความเร็ว 80 มิลลิเมตรต่อวินาที และ
เคลื่ อนที่ บนก้อนกรวดหรือลูกรังด้วยความเร็ วประมาณ 15 
มิลลิเมตรต่อวินาที แต่หุ่นยนต์งูไม่สามารถเคลื่อนที่บนสนามหญ้า
หรือบนทราย 
 

 
 

รูปท่ี 7 หุ่นยนต์งู [11] 
 

3. แนวทางการน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปประยุกต์ใช้เพื่อ
การศึกษา 

หัวข้อน้ีจะน าเสนอแนวทางการน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปใช้เพื่อ
การศึกษาทั้งการศึกษาแบบโฮมสคูล  (Home School) และ
การศึกษาในระบบ ได้แก่  การศึกษาระดับปฐมวัย การศึกษา
ระดับประถมศึกษา การศึกษาระดับมัธยมศึกษา และการศึกษา
ระดับปริญญาตรี รายละเอียดดังต่อไปนี้ 

 

3.1 การศึกษาแบบโฮมสคูล 

การศึกษาแบบโฮมสคูลเป็นการศึกษาในระบบที่จัดการศึกษา
ขั้นพื้นฐานโดยครอบครัว ภายใ ต้การควบคุมของส านักงาน
คณะกรรมการขั้นพื้นฐาน ผู้ปกครองสามารถจัดระบบการเรียนการ
สอนในรูปแบบที่เหมาะสมให้แก่บุตรของตนเองได้ที่บ้าน ด้วยการ
เลือกใช้หุ่นยนต์ที่มีขายทั่วไปตามท้องตลาดที่มีสัญลักษณ์แสดงวัยที่
เหมาะสมต่อการเล่น เช่น หุ่นยนต์เลโก้ (LEGO Robot) [12] อาจจะ
เป็นหุ่นยนต์เลโก้ดูโพล (Lego Duplo) หรือเลโก้จูเนียร์ (Juniors) 
หรือหุ่นยนต์ส าเร็จรูปแบบอื่นเป็นสื่อในการสอน โดยให้ความรู้
เกี่ยวกับการท างานของเซนเซอร์ การเลือกฟังก์ชันการท างาน
ส าเร็จรูปมาควบคุมหุ่นยนต์ หรือการใช้งานแบตเตอรี่ (Battery) 
ช่วยให้สามารถเพ่ิมแรงจูงใจ ความคิดสร้างสรรค์ ตลอดจนเสริมสร้าง
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ความสัมพันธ์ในครอบครัวได้ ตัวอย่างบิดาน าหุ่นยนต์เลโก้สอนบุตร 
แสดงดังรูปที่ 8 
 

 
 

รูปท่ี 8 บิดาน้าหุ่นยนต์เลโก้มาสอนบุตร 
 

3.2 การศึกษาปฐมวัย 

การศึกษาปฐมวัยเป็นการพัฒนาเด็กต้ังแต่แรกเกิดจนอายุถึง 5 
ปี การศึกษาน้ีเป็นพื้นฐานการอบรม เลี้ยงดู การส่งเสริมกระบวนการ
เรียนรู้ และพัฒนาการของเด็กแต่ละคน เพื่อสร้างรากฐานคุณภาพ
ชีวิตให้เด็กพัฒนาไปสู่ความเป็นมนุษย์ที่สมบูรณ์ ตัวอย่างการน า
หุ่นยนต์ขนาดเล็กช่วยสอนภาษาเพ่ือกระตุ้นความสนใจจากเด็ก และ
ส่งเสริมทักษะภาษาอังกฤษส าหรับเด็ก แสดงดังรูปที่ 9 [13] หุ่นยนต์
น้ีสร้างจากเครื่องพิมพ์สามมิติ ประกอบด้วยไมโครคอนโทรเลอร์รุ่น 
Arduino Nano เซอร์โวมอเตอร์ มอเตอร์ และบลูทูท ส าหรับช่วง
การศึกษาปฐมวัยน้ีเสนอให้ เลือกใช้หุ่นยนต์ที่มีขายทั่วไปตาม
ท้องตลาดที่มีสัญลักษณ์แสดงวัยที่ เหมาะสมต่อการเล่น เช่น 
หุ่นยนต์เลโก้ดูโพล [12] ซึ่งจะมีชิ้นส่วนขนาดใหญ่เหมาะกับการถือ
ของเด็ก และสะดวกต่อการประกอบเป็นตัวหุ่นยนต์เบื้องต้นได้ 
 

3.3 การศึกษาระดับประถมศึกษา 

การศึกษาระดับประถมศึกษาเป็นล าดับการศึกษาขั้นที่สองต่อ
จากการศึกษาปฐมวัย แบ่งเป็นสองช่วงชั้น ได้แก่ ประถมศึกษา
ตอนต้นและประถมศึกษาตอนปลาย มีงานวิจัยที่สอนการเขียน
โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์โดยง่ายจากรหัสคิวอาร์โค้ด (QR Code) 
[14] ด้วยการก าหนดรหัสค าสั่งในการควบคุมหุ่นยนต์ แสดงดังรูปที่ 

10 ผลการวิจัยที่อ้างถึงน้ีพบว่า รหัสค าสั่งด้วยคิวอาร์โค้ด ท าให้เด็ก
สามารถเรียนรู้และโปรแกรมหุ่นยนต์ได้โดยไม่ต้องเขียนโปรแกรมบน
คอมพิวเตอร์ ในระดับประถมศึกษาตอนต้นและตอนปลายควร
เลือกใช้หุ่นยนต์ที่มีการเคลื่อนไหวได้ เช่น หุ่นยนต์เลโก้รุ่นเทคนิค 
(LEGO Technic) ที่มีรายละเอียดเกี่ยวกับยานพาหนะและ
เครื่องยนต์ และเลโก้มายด์สตอร์ม (Mindstorms) ที่ เป็นแนว
ประกอบหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปท่ี 9 การน้าหุ่นยนต์ขนาดเล็กมาช่วยสอนภาษา [13] 
 

 
 

รูปท่ี 10 การกา้หนดรหัสคา้สั่งในการควบคุมหุ่นยนต์ [14] 
 

3.4 การศึกษาระดับมัธยมศึกษา 

การศึกษาระดับมัธยมศึกษาเป็นล าดับการศึกษาขั้นที่สามต่อ
จากการศึกษาระดับประถมศึกษา แบ่งเป็นสองช่วงชั้น ได้แก่ 
มัธยมศึกษาตอนต้นและมัธยมศึกษาตอนปลาย มีงานวิจัยที่น าเสนอ
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การส่งเสริมกิจกรรมพัฒนาผู้เรียนสู่ความเป็นเลิศด้านการสร้าง
หุ่นยนต์ส าหรับผู้เรียนระดับมัธยมศึกษา [15] ผลการวิจัยที่อ้างถึงน้ี
พบว่า การสร้างหุ่นยนต์ได้รูปแบบเป็น ROBOTIC MODEL ที่
ป ระกอบ ด้วยบทบาทข องผู้ มี ส่ วน เกี่ ย วข้ อ ง  (Role of 
Stakeholders: R) การก าหนดวัตถุประสงค์อย่างมีเป้าหมาย 
(Objective: O) การท าให้เกิดประโยชน์สูงสุดกับสิ่งที่ได้เรียนรู้ 
(Benefit: B) การสร้างโอกาสอย่างเหมาะสม (Opportunity: O) 
การท างานประสานร่วมกัน (Team work: T) การบูรณาการองค์
ความรู้ (Integration: I) การสร้างความท้าทาย (Challenge: C) 
เป็นแนวทางการส่งเสริมกิจกรรมพัฒนาผู้เรียนสู่ความเป็นเลิศด้าน
การสร้างหุ่นยนต์ส าหรับผู้เรียนระดับมัธยมศึกษาตอนต้นจากการ
วิจัยเชิงคุณภาพ หุ่นยนต์ที่เหมาะสมกับ ROBOTIC MODEL จาก
งานวิจัยดังกล่าว ได้แก่  หุ่นยนต์เลโก้มายด์สตอร์มที่ เป็นแนว
ประกอบหุ่นยนต์ โดยมีองค์ประกอบการเรียนรู้การท างานของ
หุ่นยนต์ เช่น ความรู้เก่ียวกับวิศวกรรมไฟฟ้า เครื่องกล แมคคาทรอ-
นิกส์ (Mechatronics) และคอมพิวเตอร์ ซึ่งความรู้เหล่าน้ีพื้นฐานที่
ส าคัญของการศึกษาในระดับปริญญาตรี 

 
3.5 การศึกษาระดับปริญญาตรี 

ส าหรับการศึกษาในระดับปริญญาตรีมีการน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่
ไปใช้เพ่ือการศึกษา ได้แก่ สาขาวิชาวิศวกรรมหุ่นยนต์และสาขาวิชา
วิศวกรรมแมคคาทรอนิกส์ [16] ทั้งสองสาขาเป็นศาสตร์ทางด้าน
หุ่นยนต์โดยตรง นอกจากน้ีสาขาที่ เกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์ เช่น 
สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟ้าและสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ ได้น า
เทคโนโลยีหุ่นยนต์ไปประยุกต์ใช้ในรายวิชาต่าง ๆ นักศึกษาที่สนใจ
ได้น าความรู้ด้านหุ่นยนต์ไปพัฒนาต่อเพื่อเป็นโครงงาน ตัวอย่างเช่น 
งานวิจัยที่น าเทคโนโลยีช่วยส่งเสริมการเรียนรู้  ( Technology-
assisted Learning) ในรายวิชาระบบสมองกลฝังตัว (Embedded 
System) [17] การพัฒนาหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์ [18]-[19] โดย
ได้รับแรงบันดาลใจจากหุ่นยนต์สตาร์วอร์ส (Star Wars) แสดงดังรูป
ที่ 11 ผลจากการศึกษาของงานวิจัยข้างต้น พบว่าการเลือกใช้
หุ่นยนต์ในระดับปริญญาตรีสามารถเลือกได้อย่างอิสระ ขึ้นกับความ
สนใจของนักศึกษา แต่หากเรียนในสาขาวิชาวิศวกรรมหุ่นยนต์แล้ว
ควรเลือกซื้ออุปกรณ์ต่าง ๆ มาประกอบเป็นตัวหุ่นยนต์ และเขียน
โปรแกรมควบคุมด้วยภาษาคอมพิวเตอร์ 
 

 
 

รูปท่ี 11 โครงสร้างหุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์ [18] – [19] 
 

4. หุ่นยนต์เคลื่อนที่เพื่อการศึกษาส าหรับผลการเรียนรู้ที่
คาดหวัง 

ในหัวข้อน้ีน า เสนอการบูรณาการหุ่นยนต์เคลื่อนที่ เพื่ อ
การศึกษาส าหรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวังซึ่งแสดงผลลัพธ์แบ่ง
ออกเป็น 6 ด้าน [20] ได้แก่ 1) ทักษะการแก้ปัญหา (Problem-
solving Skills) 2) การรับรู้ความสามารถของตนเอง (Self-
efficacy) 3) การคิดเชิงค านวณ (Computational Thinking) 4) 
ความคิดสร้างสรรค์ (Creativity) 5) แรงจูงใจ (Motivation) และ 6) 
การท างานร่วมกัน (Collaboration) ตามความเหมาะสมของการ
จัดรูปแบบการเรียนรู้จากผลการเรียนรู้ที่คาดหวังแสดงดังรูปที่ 12 
รายละเอียดอธิบายในหัวข้อย่อยถัดไป 

 
4.1 ทักษะการแก้ปัญหา 

ทักษะการแก้ปัญหาเป็นความสามารถในการคิดและลงมือ
ปฏิบัติซึ่งจ าเป็นต้องมีการน าองค์ความรู้และทักษะต่าง ๆ มาใช้
ร่วมกัน เพ่ือส่งผลให้สามารถแก้ไขปัญหา หรือสนองความต้องการใน
สถานการณ์ต่าง ๆ ได้อย่างเหมาะสม  ทักษะการแก้ปัญหาน้ีอาจ
แสดงออกในรูปแบบของกระบวนการแก้ปัญหา [21] เช่น การที่
นักเรียนระดับชั้นประถมศึกษาได้น าเลโก้ (LEGO) มาประกอบเป็น
หุ่นยนต์เลโก้รูปแบบต่าง ๆ เพื่อน าไปใช้งานตามความต้องการ เช่น 
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หุ่นยนต์เดินตามเส้น หากหุ่นยนต์ไม่เดินตามเส้นทาง ต้องใช้ทักษะ
การแก้ปัญหาในรูปแบบเงื่อนไข หุ่นยนต์เคลื่อนไหวตามเซนเซอร์ 
และหยิบจับวัตถุต่าง ๆ เมื่อการท างานไม่เป็นไปตามรูปแบบหรือ
ค าสั่งที่ก าหนดไว้ต้องใช้ทักษะการแก้ปัญหาในรูปแบบเง่ือนไขเช่นกัน 
แสดงดังรูปที่  13 ด้วยการโปรแกรมการท างานจากซอฟต์แวร์
ส าเร็จรูป 

 

 
 

รูปท่ี 12 การศึกษาสา้หรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง [20] 
 

4.2 การรับรู้ความสามารถของตนเอง 

การรับรู้ความสามารถของตนเองหมายถึง การ ตัดสิน
ความสามารถของตนเองว่าจะสามารถท างานได้ในระดับใด หรือเป็น
ความเชื่อของบุคคลเก่ียวกับความสามารถในการกระท าสิ่งใดสิ่งหน่ึง 
ซึ่งมีอิทธิพลต่อการด ารงชีวิต ความเชื่อในความสามารถตนเอง 
พิจารณาจากความรู้สึก ความคิด การจูงใจ และพฤติกรรม [22] มี
งานวิจัยที่ได้น าหุ่นยนต์เลโก้ประกอบการเรียนรู้ในลักษณะการ
เรียนรู้โดยใช้เกมเป็นสื่อ (Game-based Learning) [23] มีการ
ประเมินผลทั้งก่อนและหลังเรียน ผลลัพธ์ที่ได้ส่งผลให้นักเรียนเกิด
ความกระตือรือร้น โดยผู้เรียนเองกลายเป็นความรู้และนักเรียนมีการ
ปรับตัวเพื่อรู้จักกับหุ่นยนต์เลโก้รุ่นอีวีสาม (LEGO EV3 Robot) ซึ่ง
สอดคล้องกับคอนสตรัคติวิสต์ (Constructivism) ที่ เป็นทฤษฎี
เก่ียวกับความรู้ จากผลการศึกษาของงานวิจัยข้างต้นจึงเสนอเลือกใช้
หุ่ นยน ต์ส า เ ร็ จ รู ปที่ ร อ ง รั บกา ร โป รแกรมการท า ง าน ด้ว ย
ภาษาคอมพิวเตอร์มาเป็นตัวทดสอบ พร้อมทั้งประเมินจากผลที่เกิด
ขึ้นกับการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

 
 
 

4.3 การคิดเชิงค านวณ 

การคิดเชิงค านวณเป็นกระบวนการวิเคราะห์ปัญหา เพื่อให้ได้
แนวทางหาค าตอบอย่างเป็นขั้นตอนที่สามารถน าไปปฏิบัติได้โดย
บุคคลหรือหุ่นยนต์อย่างถูกต้อง การคิดเชิงค านวณเป็นกระบวนการ
แก้ปัญหาในหลากหลายลักษณะ เช่น การจัดล าดับเชิงตรรกศาสตร์ 
การวิเคราะห์ข้อมูล และวิธีแก้ปัญหาทีละขั้นตอน รวมทั้งช่วยให้
รับมือกับปัญหาที่ซับซ้อน หรือมีลักษณะเป็นค าถามปลายเปิดได้ วิธี
คิดเชิงค านวณจะช่วยท าให้ปัญหาที่ซับซ้อนเข้าใจได้ง่ายขึ้น [24] เช่น 
การเรียนรู้จากหุ่นยนต์หยอดเหรียญอัจฉริยะ รองรับการควบคุม
ระยะไกล สามารถเต้นร า ร้องเพลง พูดคุย บันทึกเสียง และสามารถ
เก็บเหรียญได้ [25] แสดงดังรูปที่ 14 ส าหรับด้านการคิดเชิงค านวณ
อาจเลือกใช้หุ่นยนต์ส าเร็จรูปที่รองรับการโปรแกรมการท างานด้วย
ภาษาคอมพิวเตอร์มาเป็นตัวทดสอบด้วยการโปรแกรมการท างานที่
ต้องอาศัยการค านวณก่อนที่จะท างานน้ัน จากน้ันจึงประเมินจากผล
ที่เกิดขึ้นกับการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ เพ่ือให้สอดคล้องกับการศึกษา
ส าหรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง 
 

4.4 ความคิดสร้างสรรค์ 

ความคิดสร้างสรรค์ คือการผลิตความคิดหลากหลายที่จะ
ก่อให้เกิดการเพิ่มพูนประสิทธิผล เช่น หน้าตาหรือรูปร่างของ
ผลิตภัณฑ์ ความคิดสร้างสรรค์สะท้อนถึงกระบวนการและบุคคล ซึ่ง
กระบวนการน้ีมีจุดมุ่งหมายที่ชัดเจนในการตอบสนองความต้องการ 
ความคิดสร้างสรรค์เป็นกระบวนการที่พัฒนาและปรับปรุงได้ และทุก
คนมีความคิดสร้างสรรค์มาต้ังแต่ก าเนิดต่างกันตรงที่จะมากหรือน้อย 
และมีสภาพแวดล้อมที่สนับสนุนความคิดสร้างสรรค์น้ันหรือไม่ ซึ่งผู้ที่
ไม่ได้รับการสนับสนุน และตอบสนองในทางบวกจากความคิด
สร้างสรรค์ จะท าให้เกิดกระบวนการความคิดสร้างสรรค์ได้ยากขึ้นใน
ภายหน้า [26] ตัวอย่างเช่น การเรียนรู้แบบสะเต็มศึกษาซึ่งเป็น
แนวคิดการจัดการเรียนรู้แบบบูรณาการ โดยน าเอาความรู้ ด้าน
วิ ท ย า ศ า ส ต ร์  ( Science) เ ท ค โ น โ ล ยี  ( Technology)  
วิศวกรรมศาสตร์ (Engineering) และคณิตศาสตร์ (Mathematics) 
มาจัดการเรียนรู้แบบบูรณาการ [27] ความส าคัญต่อผู้เรียนคือ 
ส่งเสริมให้ผู้เรียนมีทักษะการวิเคราะห์ ความคิดสร้างสรรค์ ตลอดจน
สร้างนวัตกรรมโดยใช้หุ่นยนต์ไมโครบิต (Microbit Robot) แสดงดัง
รูปที่ 15 [28] ส าหรับการเรียนรู้แบบสะเต็มศึกษามีบอร์ดขยาย 
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(Expansion Board) ช่วยให้สามารถเรียนรู้การท างานของหุ่นยนต์
เบื้องต้นไปจนถึงซับซ้อนมากขึ้น ได้แก ่การเคลื่อนที่ตามเส้นด้วยการ
ออกแบบเชิงสร้างสรรค์ให้มีหลายเส้นทางหรือเดินทางจากจุดหน่ึงไป
อีกหลาย ๆ จุด การเคลื่อนที่หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางด้วยคลื่นเสียงที่คิด
เชิงสร้างสรรค์ให้สอดคล้องกับการหลบหลีกตามแบบของสิ่งมีชีวิต
ตามธรรมชาติ การเปลี่ยนสีของแสงให้กลมกลืนกับธรรมชาติ ร้อง
เพลง และเล่นเพลงเลียนเสียงธรรมชาติ เป็นต้น ซึ่งสอดคล้องกับผล
การศึกษาของงานวิจัยที่ได้ศึกษา 
 

4.5 แรงจูงใจ 

แรงจูงใจเป็นส่วนส าคัญที่จะกระตุ้นการเรียนรู้และพัฒนาด้าน
ภาษา ต้องการที่จะฝึกฝนเพื่อพัฒนาตนเอง หากผู้เรียนไม่มีแรงจูงใจ 
ความต้องการในส่วนน้ีจะไม่เกิดหรือเกิดขึ้นเองน้อยมาก [29] โดยมี
งานวิจัยที่น าเทคโนโลยีช่วยส่งเสริมการเรียนรู้มาใช้ในการศึกษา
ระดับปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ เพื่อเป็นการสร้าง
แรงจูงใจในการพัฒนาหุ่นยนต์ ได้แก่ หุ่นยนต์ CE-R1 แสดงดังรูปที่ 
16 และโดรนขนาดเล็กส าหรับใช้ในอาคาร แสดงดังรูปที่ 17 [17] 
นอกจากน้ีการแข่งขันหุ่นยนต์ ส.ส.ท. ชิงแชมป์ประเทศไทย [30] ซึ่ง
จัดทุกปีโดยสมาคมส่งเสริมเทคโนโลยี ไทย-ญี่ปุ่น เพื่อส่งเสริม
เยาวชนให้มี ก ารพัฒนาทา งด้านวิ ทยาศาสตร์  เทค โนโล ยี 
วิศวกรรมศาสตร์ และศาสตร์ทางด้านหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 
การสร้างแรงจูงใจน้ีสามารถเลือกใช้หุ่นยนต์ที่สอดคล้องกับการ
แข่งขัน หรือหุ่นยนต์ที่มีรูปร่างหน้าตาคล้ายตัวละครในการ์ตูนหรือ
ภาพยนตร์ จะเป็นการช่วยเสริมสร้างแรงจูงใจให้แก่เยาวชน ให้มี
พัฒนาการด้านทักษะการออกแบบหุ่นยนต์ในอนาคตได้อีกด้วย 
 

 
 

รูปท่ี 13 นักเรียนระดับชั นประถมศึกษาน้าหุ่นยนต์เลโก้มาแก้ไข
ปัญหา 

 
 

รูปท่ี 14 หุ่นยนต์หยอดเหรียญอัจฉริยะ [25] 
 

 
 

 
 

รูปท่ี 15 หุ่นยนต์ไมโครบิต [28] 
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รูปท่ี 16 หุ่นยนต์ CE-R1 [17] 
 

 
 

รูปท่ี 17 โดรนขนาดเล็กส าหรับใช้ในอาคาร [17] 
 

4.6 การท างานร่วมกัน 

การท างานร่วมกันหมายถึง การท ากิจกรรมร่วมกันของบุคคล
หรือองค์กรต้ังแต่ 2 คนขึ้นไป โดยมีการสร้างความเข้าใจ ร่วม
ก าหนดหลักการ ข้อตกลง วางแผนการท ากิจกรรม และการ
ประเมินผล เพื่อให้บรรลุเป้าหมายร่วมกัน โดยเฉพาะการจัดการ
สิ่งแวดล้อมจ าเป็นต้องท างานร่วมกันจากทุกภาคส่วนในการแสดง
ความคิดเห็น ให้ข้อมูลที่เป็นประโยชน์ ก าหนดแผนงานโครงการ 

และร่วมด าเนินงานโดยมีกรอบการปฏิบัติงานที่ชัดเจน ซึ่งจะท าให้
การท างานร่วมกันการจัดการสิ่งแวดล้อมมีประสิทธิภาพและย่ังยืน
ประสบผลส าเร็จอย่างแน่นอน [31] โดยหลักสูตรซีเอ็ดนักออกแบบ
นวัตกรรมส าหรับโรงเรียน (SE-ED STEM Education) โดยเน้นการ
สร้างพื้นฐานทักษะการเรียนรู้ด้านการออกแบบและสร้างนวัตกรรม 
ตลอดจนการท างานเป็นทีมซึ่งเป็นทักษะที่ส าคัญในศตวรรษที่  21 
ด้วยการน าชุดหุ่นยนต์ HunaRobo แสดงดังรูปที่ 18 มาใช้เป็นสื่อ
การสอนหลักในหลักสูตร มีจุดเด่นในด้านของความสามารถในการ
น ามาออกแบบสิ่งของต่าง ๆ ได้ง่าย สามารถเรียนรู้ได้ต้ังแต่หุ่นยนต์
ขั้นพื้นฐานไปจนถึงขั้นสูง [32] ในหัวข้อทักษะการท างานร่วมกันน้ี 
ครูหรือ อาจารย์ จะต้องออกแบบหลักสูตรหรือรูปแบบการเรียนรู้ให้
มีการท างานร่วมกันในการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ หรืออาจน า
หุ่นยนต์ส าเร็จรูปมาเป็นตัวอย่างการประกอบร่วมกัน รวมทั้งจัด
กิจกรรมให้มีการแลกเปลี่ยนการเรียนรู้ระหว่างผู้เรียนอีกด้วย 
 

 
 

รูปท่ี 18 การท้างานร่วมกันในการประกอบชุดหุ่นยนต์ HunaRobo 
[32] 
 

5. สรุปผล 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่เพ่ือการศึกษาส าหรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง 
ได้น าเสนอ วัตถุประสงค์ของบทความวิชาการแบ่งออกเป็น 3 ข้อ
ประกอบด้วย 1) การน าเสนอหุ่นยนต์เคลื่อนที่นิยมในปัจจุบัน 
หุ่นยนต์เคลื่อนที่แบ่งออกเป็น 6 ประเภท ได้แก่การเคลื่อนที่โดยใช้
ล้อ การเคลื่อนที่โดยใช้ล้อสายพาน การเคลื่อนที่โดยใช้ขา การ
เคลื่อนที่โดยการบิน การเคลื่อนที่ในน้ า และการเคลื่อนที่ในรูปแบบ
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อื่น ๆ 2) แนวทางหรือแนวโน้มที่จะน าหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปใช้เพื่อ
การศึกษาแบบโฮมสคูล หรือการศึกษาในระบบการศึกษาต้ังแต่
ปฐมวัย ประถมศึกษา มัธยมศึกษา และระดับปริญญาตรี การน า
หุ่นยนต์ไปใช้ร่วมกับการศึกษาในชั้นเรียนหรือโฮมสคูล ควรเลือก
หุ่นยนต์ที่มีความซับซ้อนในการท างานให้เหมาะสมกับระดับชั้นของ
ผู้เรียน และ 3) แนวทางการบูรณาการด้วยหุ่นยนต์เคลื่อนที่เพื่อ
การศึกษาส าหรับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง  ซึ่งแสดงผลลัพธ์แบ่ง
ออกเป็น 6 ด้าน ประกอบด้วย ทักษะการแก้ปัญหา การรับรู้
ความสามารถของตนเอง การคิดเชิงค านวณ ความคิดสร้างสรรค์ 
แรงจูงใจ และการท างานร่วมกัน ควรเลือกใช้หุ่นยนต์ที่สามารถ
ประกอบและปรับเปลี่ยนอุปกรณ์ต่าง ๆ ได้ พร้อมรองรับการเขียน
โปรแกรมควบคุมการท างาน เพื่อสอดคล้องกับการจัดรูปแบบการ
เรียนรู้ทั้งปัจจุบันและอนาคต 
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