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บทคัดย่อ 

ปัญหาการเรียนรู้ศาสตร์ชั้นสูงสําหรับเด็กคือองค์ความรู้เป็นนามธรรมสูง เพราะเด็กเรียนรู้ได้ดีคือสิ่งที่เป็น

รูปธรรม บทความนี ้นําเสนอการพัฒนาการเขียนโปรแกรมรอสควบคุมหุ ่นยนต์สําหรับนักเรียนระดับ

ประถมศึกษา ที่เด็กสามารถเขียนโปรแกรมโดยไม่ต้องเขียนในคอมพิวเตอร์ แต่เขียนบนโต๊ะ โดยระบบ

ประกอบด้วย 2 ส่วน คือ 1) โปรแกรมรอสที่สัมผัสและรู้สึกได้ และ 2) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ โปรแกรมที่พัฒนาขึ้น

ทําให้เด็กได้แนวคิดและเข้าใจเกี่ยวกับโปรแกรมรอสและแนวคิดการเขียนโปรแกรมเชิงวัตถุเบื้องต้น จากการ

ประเมินพบว่า เด็กสามารถควบคุมหุ่นยนต์ด้วยโปรแกรมรอส โปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้ ในการควบคุมเต่า

ให้เคลื่อนที่ด้วยคีย์บอร์ดคอมพิวเตอร์และแสดงการเคลื่อนที่ของเต่าบนจอคอมพิวเตอร์ได้ นอกจากนั้นเด็กยัง

เข้าใจคําสั่ง roscore เป็นคําสั่งเชื่อมต่อการสื่อสารระหว่างสองคําสั่งที่ควบคุมหุ่นยนต์ roscore เป็นตัวหลัก 

(master) หรือหัวหน้า ส่วนอีก 2 คําสั่งเป็นลูกน้อง (node)  ทําให้เด็กเข้าใจแนวคิดของระบบการโปรแกรม

หุ่นยนต์ด้วยโปรแกรมรอส ซึ่งเด็กยังไม่เคยเรียนรู้และใช้งานมาก่อน 

 

คําสําคัญ: การเขียนโปรแกรม ระบบปฎิบัติการรอส หุ่นยนต์เคลื่อนที่ นักเรียนระดับประถมศึกษา 

Abstract 

The problem with learning advanced science for children is that the knowledge is highly abstract. 

Because children learn well when it comes to concrete things. This article presents the 

development of ROS robot programming for elementary school students. That children can write 

programs without having to write them on a computer but written on the table.  The system 

consists of 2 parts 1) The ROS tangible programming  and  2) mobile robots. The developed 

program gives children an idea and understanding of ROS programming and basic object-oriented 

programming concepts. From the evaluation it was found that Children can control robots with 

the ROS tangible programming to control the turtle's movement with a computer keyboard and 

display the turtle's movement on the computer screen. In addition, children also understand 

that the roscore command is a communication link between two commands that control the 

robot. Roscore is the main character (master) or leader, and the other two commands are 

subordinates (nodes). This makes children understand the concept of programming systems 

robots with the ROS programming  which children have never learned and used before. 
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1. บทนํา 
การแนะนําเด็กให้รู้จักกับเทคโนโลยีชั้นสูงในช่วงหลายทศวรรษที่

ผ่านมา โปรแกรมภาษาโลโก้ (logo) ถือว่าเป็นการเริ่มต้นเปิดโลก

แห่งเทคโนโลยีให้กับเด็ก ต่อมาได้นําแนะนํา Programmable 

Brick ให้เด ็กได้เร ียนรู ้เก ี ่ยวกับการเขียนโค้ดและฮาร์ดแวร์ 

เทคโนโลยีนี้จะทําให้เด็กได้เรียนรู้สิ่งใหม่ ๆ นอกจากนั้นระบบ  

ไดนามิกเป็นอีกระบบหนึ่งที่ใช้สอนให้เด็กรู้จักเรียนรู้และรับรู้ถึง

พฤติกรรมของสิ่งต่าง ๆ AI เป็นศาสตร์ขั ้นสูงอีกศาสตร์หนึ่งที่

แนะนําให้เด็กเรียนรู้ที่จะปรับตัวและใช้งานอย่างชาญฉลาดใน

ศาสตร์แห่งวิศวกรรมที่เป็นอัจฉริยะในยุคปัจจุบัน อินเทอร์เน็ต

ของสรรพสิ่ง (IoT) เป็นศาสตร์สําหรับเด็กในการเรียนรู้เพื่อเตรียม

เด ็กในอนาคตให ้ เข ้าถ ึงโลกท ี ่ เช ื ่อมต ่อของอ ุปกรณ ์ผ ่าน

อินเทอร์เน็ต และที ่ส ําคัญศาสตร์ The Robotics Operating 

System (ROS) เป็นเทคโนโลยีที่เด็กจําเป็นต้องเรียนรู้เพื่อพัฒนา

หุ่นยนต์ให้ทํางานร่วมกับมนุษย์ได้ดียิ่งขึ้น ช่วยให้ทุกคนทั่วโลก

สามารถทํางานและมีกิจกรรมร่วมกันได้ในการพัฒนาหุ่นยนต์ 

ปัญหาการสอนให้เด็กเรียนรู้ในระดับประถมศึกษาคือการ

เรียนรู้สิ่งที่เป็นนามธรรม ด้วยเหตุที่เด็กวัยนี้จะเรียนรู้ได้ดีในสิ่งที่

เป็นรูปธรรม การเรียนรู้ศาสตร์ชั้นสูงส่วนมากจะเป็นองค์ความรู้ที่

เป็นนามธรรมขั้นสูง ทําให้เกิดความยากขึ้นไปอีกหลายเท่าตัว

สําหรับเด็กในวัยนี้  ดังนั้นที่ผ่านมาการเรียนรู้ด้านเทคโนโลยีและ

สิ ่งที ่เป็นนามธรรมสูงได้มีการพัฒนาการเรียนรู ้มาตลอดในปี 

1980 Papert ได้ค้นพบรูปแบบการเรียนรู้ทางคณิตศาสตร์ขณะ

เล่นกับเกียร์ (Gears) โดยค้นพบเกี่ยวกับการเรียนรู้ว่าสิ่งต่าง ๆ 

จะเป็นเรื่องง่ายหากสามารถเรียนรู้และซึมซับมันในรูปแบบของ

ตนเอง  เกียร์เป็นวัตถุแห่งการคิดสําหรับการพัฒนาการคิดเชิง

คณิตศาสตร์และความเข้าใจสําหรับตนเอง Papert ได้แนะนําการ

เขียนโปรแกรมให้เด็กได้เรียนรู้สภาพแวดล้อมของโลโก้ [1] ซึ่งถือ

เป็นจุดเริ่มต้นในการเปิดโลกคอมพิวเตอร์ให้กับเด็ก Randy et al 

ได้จัดหาเทคโนโลยีใหม่เรียกว่า Programmable Brick ที่ทําให้

เกิดกิจกรรมต่าง ๆ เพื่อเข้าใจเทคโนโลยี และสํารวจว่าเทคโนโลยี

ใหม่นี้อาจเปิดโอกาสการเรียนรู้ใหม่ๆให้กับเด็กได้อย่างไร [2]  

Zukerman เสนอ System Blocks แสดงพฤติกรรมของระบบ 

(โดยใช้แสง เสียง และกราฟ) เพื่อสนับสนุนรูปแบบการเรียนรู้ที่

หลากหลาย และการสํารวจกระบวนการแบบไดนามิกที ่มี

ความสนุกสนาน โดยแนะนําว่าการใช้ System Blocks เป็น

แพลตฟอร์มการสร้างแบบจําลองและการจําลองที่สามารถให้

โอกาสเด็กนักเรียนในการเผชิญหน้ากับความเข้าใจผิดเกี่ยวกับ

พฤติกรรมแบบไดนามิก [3] Williams ออกแบบ PopBots ชุด

เครื่องมือที่พัฒนาขึ้นสําหรับเด็กอายุ 4-6 ปีเพื่อสํารวจและเรียนรู้

เกี ่ยวกับ AI ซึ่งพบว่าเด็กเล็กสามารถเข้าใจแนวคิด AI ได้ [4] 

งานวิจัยของ Strawhacker เกี่ยวกับ CRISPEE ซึ่งเป็นเทคโนโลยี

ที ่ส ัมผัสและรู ้สึกได้แบบใหม่เพื ่อแนะนําแนวคิดพื ้นฐานของ

วิศวกรรมชีวภาพให้กับเด็กด้าน DNA ที่มีส่วนผสมร่วมกันระหว่าง

แนวคิดด้านวิศวกรรมศาสตร์และวิทยาการคอมพิวเตอร์ [5] ศิวา

พรและเที่ยง พัฒนาสมาร์ทฟาร์มโดยใช้อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง

ในการเกษตรโดยการเขียนโปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้สําหรับ

เด ็กพบว่าเด ็กสามารถเข ้าใจแนวคิดฟาร ์มอ ัจฉร ิยะโดยใช้

อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่งในการเกษตรและอัลกอริทึมของการ

เขียนโปรแกรม [6] 

สําหรับงานด้านการโปรแกรม ROS ได้พัฒนาโปรแกรม

สามแพลตฟอร์ม ได ้แก่ เท ็กซ์โหมด (text mode) เป ็นการ

โปรแกรมด้วยข้อความ [7] ไอคอนิคโหมด (iconic mode) เป็น

การโปรแกรมด้วยการใช้ไอคอนในการเข ียนโปรแกรมเช่น 

โปรแกรม ciracore เป็นโปรแกรมที่พัฒนาโดยคนไทย [8] และ

โปรแกรม รอสวิชวลสําหรับโปรแกรมหุ ่นยนต์ [9] และการ

เชื่อมต่อที่สัมผัสและรู้สึกได้โหมด (tangible mode) [10-11] 

จากงานวิจัยที่ผ่านมาในอดีตจะเห็นว่ามีความพยายามที่

จะนําศาสตร์ในระดับสูงมาให้เด็กได้เรียนรู้ด้วยแนวคิดที่ว่าการ

เรียนรู้สิ่งใหม่ด้วยวิธีการใหม่ โดยเน้นไปที่องค์ความรู้ที่จับต้อง

และสัมผัสได้ นอกจากนั ้นย ังม ีงานวิจ ัยที ่พยายามที ่จะนํา

ระบบปฏิบัต ิการรอสมาใช้งานในรูปแบบที ่ง ่ายขึ ้นในดังใน

แพลตฟอร์มทั้งสามข้างต้น โดยเฉพาะโหมด การเชื่อมต่อที่สัมผัส

และรู ้สึกได้แต่การใช้งานยังคงพัฒนาให้ผู ้ใช้งานที่เป็นผู ้ใหญ่ 

บทความนี ้จ ึงค ิดค้นพัฒนาหาวิธ ีการที ่จะให้เด ็กได ้เร ียนรู้

ระบบปฏิบัติการของหุ่นยนต์ ที่เด็กสามารถเรียนรู้และเข้าใจง่าย 

โดยพัฒนาโปรแกรมรอส (ROS) ซึ ่งเป็นการเขียนโปรแกรมที่

สัมผัสและรู้สึกได้ในการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่สําหรับนักเรียน

ระดับประถมศึกษา โดยในการออกแบบอ้างอิงลักษณะโปรแกรม

ที่สัมผัสและรู้สึกได้จากเรื่องราวของนิทานกระต่ายกับเต่า 
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2. ทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเก่ียวข้อง 
ทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับงานวิจัยนี้ใช้กรอบแนวคิดทฤษฎี 3 กรอบ

แนวคิด คือ 

2.1 ทฤษฎีการเชื่อมต่อที่สัมผัสและรู้สึกได้ 

โดยที่ทฤษฎีการเชื่อมต่อที่สัมผัสและรู้สึกได้ เป็นแนวคิดการติดต่อ

กับข้อมูลข่าวสารดิจ ิทัลผ่านการจัดกระทําโดยตรงทางด้าน

กายภาพ เพื่อเข้าถึงข้อมูลข่าวสารดิจิทัลสองรูปแบบคือ เซตการ

สร้าง (constructive assemblies) และการปฏิสัมพันธ์พื้นผิวของ

รูปทรงวัตถุ (interactive surfaces) [12] 

2.2 ทฤษฎีระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ 

ทฤษฎีระบบปฏิบัติการหุ ่นยนต์ (robot operation systems 

(ROS)) เป็นเฟรมเวิร ์กที ่ย ืดหยุ ่นสําหรับการเขียนซอฟต์แวร์

หุ่นยนต์ เป็นชุดของเครื่องมือที่มุ่งลดความซับซ้อนของงานในการ

สร้างพฤติกรรมหุ ่นยนต์ที ่ซ ับซ้อนบนแพลตฟอร์มหุ ่นยนต์ที่

หลากหลาย 

2.3 ทฤษฎีคอนสตรักชันนิซึม 

ทฤษฎีคอนสตรักชันนิซึมเป็นทั้งทฤษฎีการเรียนรู้และกลยุทธ์เพื่อ

การศึกษา สร้างขึ้นบนฐานของทฤษฎี "คอนสตรัคติวิสต์ซึม" ของ 

Jean Piaget โดยยืนยันว่าความรู้ไม่ได้เป็นเพียงการถ่ายทอดจาก

ครูสู่นักเรียน แต่สร้างขึ้นอย่างแข็งขันโดยจิตใจของผู้เรียน เด็ก

ไม่ได้รับความรู้และความคิดจากครู แต่พวกเขาสร้างความรู้และ

ความคิดด้วยตนเอง [13] 

 

 

รูปที่ 1 ภาพรวมระบบ รอส สําหรับควบคุมหุ่นยนต์ 

 

 

3. รายละเอียดการพัฒนา 
3.1 ภาพรวมของระบบ 

ภาพรวมของระบบการเขียนโปรแกรมรอส การเขียนโปรแกรมที่

ที่สัมผัสและรู้สึกได้ สําหรับการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่คือ 1) 

คําสั่ง รอส โปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้ 2) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 3) 

ชุด RFID เพื่ออ่านคําสั่งควบคุมหุ่นยนต์ อุปกรณ์ทั้งหมดสร้างขึ้น

ด้วยเครื่องพิมพ์ 3D แสดงดังรูปที่ 1 

3.2 การออกแบบและพัฒนาระบบ 

การออกแบบและพัฒนาระบบจะทําการออกแบบเป็น 3 ส่วนคือ 

1) คําสั่ง รอส โปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้ 2) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

และ 3) ชุด RFID อ่านคําสั่งควบคุมหุ่นยนต ์

3.2.1 การออกแบบคําสั่ง รอสโปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได ้

การออกแบบและพัฒนาคําสั่ง รอส โปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึก

ได้มี 7 คําสั ่ง ได้แก่ “roscore” “rosrun portUSB” “rosrun 

teleop” “rosrun turtlesim” “rosrun turtle_teleop_key”  

“rosrun cmd” และ “rosrun detect_color” แสดงดังรูปที่ 2 

 

 

 
รูปที่ 2 คําสั่ง รอส การเขียนโปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได ้

 

การพัฒนาแต่ละคําสั่งประกอบด้วยรหัส RFID ที่บรรจุ

รหัส ID ไว้ภายในตัวคําสั่งรูปเต่า ดังรูปที่ 2 รหัส ID จะระบุคําสั่ง

เป็นคําสั่งทําอะไร รหัสคําสั่งจะถูกส่งเป็นหมายเลขรหัสตั้งแต่ 49 

ถึง 55 ไปยังหุ่นยนต์และตามการใช้งานฟังก์ชันที่ตั้งโปรแกรมไว้ 

รหัส ID บรรจุในตัวเต่า 
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เช่น คําสั่ง “roscore” จะส่งรหัส 49 ไปยังหุ่นยนต์ โดยรหัส ID 

49 เป็นคําสั่งในการเชื่อมต่อสื่อสารระบบ รอส เป็นต้น 

 

 

รูปที่ 3 แผนภาพบล็อกการทํางานของหุ่นยนต ์

 

 

รูปที่ 4 หุ่นยนต์ 

 

 

รูปที่ 5 ชุดอ่านคําสั่ง รอส เพื่อส่งไปยังหุ่นยนต์ 

 

3.2.2 การออกแบบหุ่นยนต ์

หุ่นยนต์ประกอบด้วย 1)ส่วนประมวลผลใช้ ESP32MCU เป็น

บอร์ดสําหรับรับรหัสโค้ดคําสั่งรอส จากชุดอ่านคําสั่ง โดยการส่ง

ค่าคําสั่งจะดําเนินการผ่านระบบ ESPNow 2) บอร์ด Raspberry 

pi 4 เป็นบอร์ดที่มีระบบปฏิบัติการควบคุมหุ่นยนต์รอส สําหรับ

รับค่าคําสั่งแต่ละคําสั่ง ซึ่งทํางานโดยโปรแกรมภาษาไพทอน เพื่อ

ประมวลผลแพ็กเก็ตคําสั่งระบบรอสแต่ละคําสั่ง และรอคําสั่ง

ถัดไป คําสั่งรหัสจะถูกส่งผ่านระบบพอร์ต RS232 เพื่อเปิดใช้งาน

แพ็กเก็ตของรอส 3) บอร์ด Arduino ใช้เพื ่อรับคําสั ่งควบคุม

มอเตอร์หุ่นยนต์ผ่านพอร์ต RS232 จากบอร์ด Raspberry pi 4) 

มอเตอร์ควบคุมหุ่นยนต์ แผนภาพบล็อกการทํางานและหุ่นยนต์

ดังรูปที่ 3 และรูปที่ 4 การทํางานในการรับคําสั่ง เมื่อหุ่นยนต์

ได้รับคําสั่งจากชุดคําสั่งจะทําให้หุ่นยนต์ส่ายไปมาอยู่กับที่  เพื่อ

แสดงให้ทราบว่าได้รับคําสั่งแล้ว ถ้าไม่ได้รับคําสั่งหรือคําสั่งไม่

สมบูรณ์หุ่นยนต์จะไม่ส่ายไปมา 

3.2.3 การออกแบบ RFID อ่านคําสั่งควบคุมหุ่นยนต ์

การส่งคําสั่งรหัส ID ไปยังหุ่นยนต์ ประกอบด้วยบอร์ด ESP32 

และโมดูล RFID RC522 รุ่นมินิ RFID 13.56 MHZ โดยโปรแกรม

ในโหมด ESPNow_Master slave สําหรับส่งข้อมูลรหัส RFID ไป

ยังหุ ่นยนต์ โดยอุปกรณ์ทั ้งหมดจะถูกบรรจุในกล่องสีชมพูรูป

กระต่ายสีเหลืองมีตัวอักษรที่ท้องของกระต่ายคําว่า “ROS” ดัง

รูปที่ 5 

3.3 การโปรแกรมหุ่นยนต์ รอส 

การในการควบคุมหุ่นยนต์ จะให้เด็กเรียนรู้โปรแกรมหุ่นยนต์ 

รอส ภายใต้การดูแลของผู้ใหญ่ให้การแนะนํา โดยใช้ชุดอ่านคําสั่ง 

RFID เตะบนหลังเต่า เมื่อนําชุดอ่านคําสั่งเตะที่หลังเต่า RFID จะ

อ่านค่ารหัส ID  ส่งรหัสคําสั่งไปยังตัวหุ่นยนต์ โดยเต่า 1 ตัว คือ

แพ็กเก็ตคําสั่งรอส 1 แพ็กเก็ต แสดงดังรูปที่ 6 

 

 
รูปที่ 6 การอ่านคําสั่งแต่ละคําสั่ง 
 

แนวคิดการรันแพ็กเก็ต Turtlesim ในโหมด Turtlesim_node 

เป ็นการทดสอบการท ํ างานของระบบรอส  โดยค ํ าส ั ่ งที่

ประกอบด้วย “roscore” คือคําสั่งที่เริ่มต้นแต่ละโหนดเพื่อสื่อสาร
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ระหว่างกันคือกลุ ่มคําสั ่ง ROS-Communication จากนั ้นคําสั่ง 

“rosrun turtlesim” ค ํ า ส ั ่ ง น ี ้ จ ะ ร ั น โ ห น ด ช ื ่ อ  roscore 

turtlesim_node ในแพ ็กเก ็ต  Turtlesim คือกลุ่มค ําสั่ งการ 

simulator ส่วนคําสั่ง “rosrun turtle_teleop_key” เป็นคําสั่ง

กลุ่ม ROS-Behaviours  คือคําสั่งการควบคุมการเคลื่อนที่ของ

เต่าด้วยการแสดงผลการเคลื่อนที่ของเต่าด้วยการบังคับควบคุมที่

แป้นพิมพ์คอมพิวเตอร์ แสดงดังรูปที่ 7 

 

 
รูปที่ 7 คําสั่ง turtlesim_node 

 

4. การทดสอบการใช้งาน 
การทดสอบจะทดสอบกับเด็กในระดับชั้นประถมศึกษาปีที่ 4 ถึง

ชั้นประถมศึกษาปีที่ 6 ในการทดสอบระดับชั้นละ 3 คน เด็กแต่

ละระดับไม่มีพื้นฐานการเขียนโปรแกรมมาก่อน การโปรแกรม

ประกอบด้วยการเรียนรู ้ 3 ระดับคือ ระดับพื ้นฐาน เป็นการ

โปรแกรมหุ่นยนต์เต่าบนจอคอมพิวเตอร์ด้วยคีย์บอร์ด ระดับกลาง 

การโปรแกรมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยคีย์บอร์ด และระดับสูง การ

โปรแกรมหุ่นยนต์ตรวจจับสี 

4.1 การโปรแกรมหุ่นยนต์เต่าด้วยคีย์บอร์ด 

การโปรแกรมหุ่นยนต์เต่าด้วยคีย์บอร์ด ได้แก่ คําสั่ง  roscore > 

rosrun turtlesim> rosrun turtle_teleop_key การท ํ า ง าน

ทัง้หมดประมวลผลดว้ย โปรแกรมภาษาไพทอนแสดงรปูที ่8 และ

ลักษณะการอ่านโปรแกรมแต่ละคําสั่งแสดงรูปที่ 9 โดยที่หุ่นยนต์

จะรอรหัสคําสั่งจากพอร์ต rs232  เมื่อพบรหัสคําสั่งคือ รหัส 49 

จะเรียกใช้คําสั ่ง "roscore" เมื ่อพบรหัส 54 จะเรียกใช้คําสั่ง 

"rosrun turtlesim" และเม ื ่อพบรห ัส 55 จะเร ียกใช ้ค ําสั่ ง 

"rosrun turtle_teleop_key" เป็นต้น 

 
รูปที่ 8 การประมวลผลคําสั่งใน โปรแกรมภาษา ไพทอน  

 

 
 

รูปที่ 9 การอ่านคําสั่งแต่ละคําสั่ง  

 

ผลการทดสอบการทํางาน เมื่อรันโปรแกรมภาษาไพทอน 

คําสั่งที่ใช้ประกอบด้วย roscore > rosrun turtlesim> rosrun 

turtle_teleop_key เสร็จสิ้นลง เด็กสามารถใช้แป้นพิมพ์คีย์บอร์ด

ควบคุมเต่าให้เคลื ่อนที่ได้ตามต้องการ การทดลองนี้เป็นการ

ทดสอบว่า เด ็กสามารถควบคุมหุ ่นยนต์ด ้วยโปรแกรมรอส

โปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้  ในการควบคุมเต่าให้เคลื่อนที่ด้วย

ค ีย ์บอร ์ดคอมพิวเตอร ์และแสดงการเคล ื ่อนที ่ของเต ่าบน

จอคอมพิวเตอร์ได้ดังรูปที่ 10 อีกทั้งเป็นการทดสอบการทํางาน

ของระบบรอสในเบื้องต้น ซึ่งทั้ง 3 คําสั่งเป็นชุดคําสั่งแรกที่ให้เด็ก

ได้สัมผัสกับการโปรแกรมรอส เบื้องตน้ 

4.2 การโปรแกรมหุ่นยนต์ด้วยคีย์บอร์ด 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่ควบคุมด้วย รอสโปรแกรมที่สัมผัสและรู้สึกได้

ด้วยแป้นพิมพ์คีย์บอร์ด การทดลองนี้เป็นการควบคุมหุ่นยนต์ด้วย

แป้นพิมพ์คีย์บอร์ดด้วยคําสั่ง 3 คําสั่ง คือ : roscore> rosrun 

portUSB> rosrun teleop ดังรูปที่ 11 

การทํางานของโปรแกรมแต่ละคําสั่ง แสดงด้วย โปรแกรม

ภาษาไพทอนดังรูปที่ 12 คําสั่งแรก คือ “roscore”โดยรหัสคําสั่ง

คือ 49 คําสั่งนี้เป็นการเรียกใช้คําสั่ง “roscore” คําสั่งที่ 2 คือ 

“rosrun portUSB” รหัสคําสั่ง คือ 50 คําสั่งนี ้จะเป็นการเปิด
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พอร์ต USB สําหรับการรับและส่งค่าในระบบควบคุมหุ่นยนต์  

คําสั่งที่ 3 คําสั่ง: “rosrun teleop” รหัสคําสั่งคือ 51 คําสั่งจะทํา

การเชื่อมต่อระบบของหุ่นยนต์กับการควบคุมระยะไกล ทั้ง 3 

คําสั่งเป็นการให้เด็กเห็นการโปรแกรมหุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้โดยใช้

คําสั่งเพียง 3 คําสั่ง  จากการทดลองให้เด็กควบคุมหุ่นยนต์ด้วย

คีย์บอร์ดขนาดเล็ก พบว่าเด็กสามารถโปรแกรมทั้ง 3 คําสั่งได้ 

และใช้คีย์บอร์ดควบคุมหุ่นยนต์ได ้

 

 
รูปที่ 10 การควบคุมเต่าให้เคลื่อนที่ด้วยคีย์บอร์ด 

 

 
รูปที่ 11 คําสั่งการควบคุมหุ่นยนต์ด้วยแป้นพิมพ ์

 

 
รูปที่ 12 โปรแกรมภาษาไพทอนควบคุม 

 

นอกจากให้เด็กได้โปรแกรมคําสั่งแต่ละคําสั่งแล้ว ยังให้

เด็กได้ฝึกแก้ปัญหาดีบักโปรแกรม โดยการนําคําสั่งบางคําสั่งออก

จากระบบการโปรแกรม เช่นคําสั่ง roscore ซึ่งพบว่าเด็กสามารถ

เรียนรู้และเข้าใจการทํางานของระบบรอสได้ ซึ่งคําสั่ง roscore 

เป็นคําสั่ง มาสเตอร์ จะต้องมีคําสั่งนี้ระบบถึงจะทํางานได ้

4.3 การโปรแกรมหุ่นยนตต์รวจจับสี 

การทดสอบจะทดสอบการใช้คําสั ่งตรวจจับสี คําสั ่งทั ้งหมด

ประกอบด้วย 5 คําสั่ง ประกอบ  roscore >rosrun portUSB> 

rosruncmd> rosrunteleop> rosrundetect_color  โ ด ยที่

คําสั่ง roscore จะเป็นคําสั่ง master ส่วนอีกที่เหลืออีก 4 คําสั่ง

จะเป็นคําสั่ง node ดังรูปที่ 13 

 

 
รูปที่ 13 คําสั่งควบคุมการตรวจจับส ี 

 

 
รูปที่ 14 การตรวจจับสีของหุ่นยนต์ 
 

การทดสอบเมื่อเด็กโปรแกรมคําสั่งเสร็จแล้วทั้ง 5 คําสั่ง

จะนําเต่าที่มีสีต่างๆ มาทดสอบกับหุ่นยนต์ โดยให้หุ่นยนต์ติดตาม

รูปเต่าที่มีสีตามลักษณะที่โปรแกรมไว้ รูปที่ 14 ให้หุ่นยนต์ติดตาม

เต่าสีส้ม จากการทดลองพบว่า เด็กสามารถโปรแกรมหุ่นยนต์ได้ 

และทําการทดสอบให้หุ ่นยนต์ติดตามเต่าสีส้มพบว่าหุ ่นยนต์

สามารถติดตามหุ ่นยนต์เต่าสีส้มได้เช่นกัน โดยถ้าเป็นสีอื่น

หุ่นยนต์จะไม่ติดตาม 
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5. ผลการทดสอบและการวิจารณ์ผล 
การประเมินการเขียนโปรแกรมรอส สําหรับการควบคุมหุ่นยนต์

สําหรับนักเรียนระดับประถมศึกษา ทําการทดสอบใน 2 ลักษณะ 

คือ ทดสอบด้านฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ และ ทดสอบการเรียนรู้

ของเด็ก 

5.1 ผลการทดสอบด้านฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร ์

การทดสอบฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ พบว่าเครื่องอ่าน รหัส RFID 

สามารถอ่านข้อมูลได้อย่างสมบูรณ์โดยการทดสอบการอ่าน 10 

ครั้ง พบว่าระบบสามารถอ่านค่าได้ 10 ครั้งโดยไม่มีข้อผิดพลาด 

สําหรับหุ่นยนต์สามารถรับคําสั่งจากชุดส่งคําสั่ง ได้ทุกครั้งไม่

ผิดพลาดเช่นกัน  โดยเมื่อหุ่นยนต์รับรหัสคําสั่งได้แล้วจะหมุนตัว

ส่ายไปมาได้ทุกครั้ง ซึ่งเป็นการแสดงให้เด็กได้รับทราบว่าคําสั่งที่

แตะบนตัวเต่าได้ถูกส่งไปที่หุ่นยนต์สมบูรณ์แล้ว  เมื่อคําสั่งแต่ละ

คําสั่งถูกส่งไปที่หุ่นยนต์แล้ว ทําการทดสอบการทํางานของตัว

หุ ่นยนต์ พบว่าหุ ่นยนต์สามารถทํางานได้ตามคําสั่งที ่ส่งไปยัง

หุ่นยนต์ได้ไม่มีความผิดพลาด 

5.2 ผลการทดสอบการเรียนรู้ของเด็ก 

การทดสอบกับเด็กเพื ่อให้เด็กสามารถสร้างความรู ้เกี ่ยวกับ

โปรแกรมรอส ตามพื้นฐานทฤษฎีการเรียนรู้คอนสตรัคชันนิซึม 

ในการทดลองผู้วิจัยได้ช่วยเหลือเด็กในการรันโปรแกรมที่เด็กไม่

สามารถรันได้ เช่น โปรแกรมภาษาไพทอน โปรแกรม รอส จาก

แนวคิดการทดสอบกรณีศึกษาการทดสอบระบบ รอส ด้วยคําสั่ง 

rosrun rosrunTurtlesim และคําสั่ง "rosrun turtle_teleop_key  

พบว่าเด็กสามารถโปรแกรมทั้ง 3 คําสั่งโดยใช้กระต่ายแตะบนตัว

เต่าได้ เด็กสามารถใช้แป้นพิมพ์เพื่อควบคุมเต่าให้เคลื่อนไหวบน

จอคอมพิวเตอร์ได้ แต่เด็กยังไม่เข้าใจความหมายของทั้งสามคําสั่ง 

สิ่งที่เด็กได้รับคือ เด็กมีความสนุกสนานและตื่นเต้นในการควบคุม

เต่าบนหน้าจอคอมพิวเตอร์ให้เคลื ่อนที ่ไปมาและแย่งชิงกัน

ควบคุมเต่าโดยการแย่งกดคีย์บอร์ด เมื่อทดสอบการแก้ปัญหา

การดีบัก ผู้วิจัยได้นําคําสั่ง roscore ออกจากระบบการโปรแกรม

ม ี เ พ ี ย ง  ค ํ า ส ั ่ ง  rosrunTurtlesim แ ล ะ ค ํ า ส ั ่ ง  " rosrun 

turtle_teleop_key เท่านั้น ซึ่งเมื่อใช้คีย์ควบคุมเต่าจะไม่สามารถ

ควบคุมเต่าให้เคลื่อนที่ได้ เมื่อนําคําสั่ง roscore กลับมาโปรแกรม

อีกครั้งให้มีคําสั่ง 3 คําสั่งเช่นเดิม พบว่าเต่าสามารถใช้คีย์บอร์ด

ควบคุมการทํางานได้ เป็นการแสดงให้เด็กเห็นว่า การทํางานของ

ระบบจําต้องประกอบด้วยคําสั่ง roscore เด็กได้จับต้องคําสั่ง

รอสที่เป็นรูปเต่าและชุดอ่านคําสั่งที่เป็นรูปกระต่าย ได้เรียนรู้

การเรียงลําดับคําสั่งด้วยสองมือ การอ่านคําสั่งด้วยชุดอ่านคําสั่ง

ด้วยมือ ทําให้เด็กเกิดแนวคิดและเข้าใจการโปรแกรมหุ่นยนต์มี

การโปรแกรมเรียงลําดับในลักษณะนี้ ตามแนวคิดทฤษฎีการ

เรียนรู้คอนสตรัคชันนิซึม 

ในการทดลองอีกรูปแบบหนึ่งคือการควบคุมหุ่นยนต์ด้วย

คีย์บอร์ด  ผู้วิจัยได้ให้เด็กโปรแกรมเพียงสองคําสั่ง คือ คําสั่ง 

"rosrun portUSB" และคําสั ่ง "rosrun teleop" โดยไม่มีคําสั่ง 

"roscore" เด็กพบว่าหุ่นยนต์ไม่สามารถควบคุมด้วยแป้นพิมพ์ได้ 

ในครั้งนี้เด็กถามหาคําสั่ง roscore แล้วทําการโปรแกรมใหม่ โดย

เพิ ่มโปรแกรมคําสั ่ง “roscore” หุ ่นยนต์ก็สามารถทํางานได้ 

ผู้วิจัยได้อธิบายให้เด็กเข้าใจคําสั่ง roscore เป็นคําสั่งเชื่อมต่อ

การสื่อสารระหว่างสองคําสั่งที่ควบคุมหุ่นยนต์ roscore เป็นตัว

หลัก (master) หรือหัวหน้า ส่วนอีก 2 คําสั่งเป็นลูกน้อง (node)  

ทําให้เด็กเข้าใจแนวคิดของระบบการโปรแกรมหุ ่นยนต์ด้วย

โปรแกรมรอส ที่มีการโปรแกรมในลักษณะของ มาสเตอร์ และ 

โหนด 

ส่วนการทดสอบการตรวจจับสีเป็นการทดสอบคําสั่งที่มี

ความซับซ้อนยิ่งขึ้น โดยโปรแกรมคําสั่ง 5 คําสั่งดังนี้ roscore > 

rosrun portUSB > rosrunteleop > rosrunCmd > rosrun 

detect_color  การทดลองนี ้เป็นการทดสอบการเรียนรู ้การ

เขียนโปรแกรมที่ทําให้หุ่นยนต์สามารถตรวจจับสีที่วัตถุโดยใช้

ความสามารถของโปรแกรม รอส เพื ่อให้เด ็กได้เร ียนรู ้การ

โปรแกรมที ่ซ ับซ้อนยิ ่งขึ ้น ในการทดลองนี ้จะทําให้หุ ่นยนต์

ตรวจจับวัตถุที่เป็นสีส้มเพียงสีเดียวและติดตามวัตถุสีส้ม ถา้เป็นสี

อื่นหุ่นยนต์จะไม่ติดตาม จากคําสั่ง 5 คําสั่ง เด็กสามารถโปรแกรม

โหนดทั้ง 4 คําสั่งโดยสามารถโปรแกรมโหนดไหนก่อนหรือหลังก็

ได้ ไม่จําเป็นต้องเรียงลําดับ ซึ่งในการโปรแกรมเด็กพยายามที่จะ

โปรแกรมแบบเรียงลําดับก่อนหลังจากการทดลองที่ผ่านมา แต่ใน

การทดลองนี้ มีเด็กที ่โปรแกรมผิดลําดับ แต่หุ ่นยนต์สามารถ

ทํางานได้ เด็กได้สอบถามผู้วิจัยว่าทําไหมไม่ต้องเรียงลําดับคําสั่ง

หุ่นยนต์ก็ทํางานได้ ปรากฎการณ์นี้คือการสร้างมโนทัศน์ให้กับ

เด็กในการเรียนรู้การเขียนโปรแกรมเชิงวัตถุ ทําให้เด็กเรียนรู้การ

โปรแกรมในรูปแบบนี้ว่าไม่จําเป็นต้องโปรแกรมแบบเรียงลําดับก็

ได้ และถือเอาคําสั่ง 1 คําสั่งเป็นวัตถุซึ่งแนวคิดนี้คล้ายกับการ
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เขียนโปรแกรมเชิงวัตถุ OOP (Object Oriented Programming) 

โดยให้มองทุกสิ่งทุกอย่างเป็นวัตถุ โปรแกรมคือ กลุ่มของวัตถุที่

สื่อสารกันได้ [14] จากการทดลองทําให้เด็กได้เรียนรู้การเขียน

โปรแกรมอีกรูปแบบหนึ่ง โดยใช้โปรแกรมรอสที่สัมผัสและรู้สึกได้  

ถ้าใช้โปรแกรม รอส ที่เป็นการโปรแกรมในโหมดเท็กซ์ เด็กจะไม่

สามารถโปรแกรมหุ่นยนต์ดังในการทดลองได้ เนื่องจากโปรแกรม

มีความซับซ้อนและเป็นนามธรรมสูง 

ข้อแนะนํา ในการทดลองผู้วิจัยได้ใช้โปรแกรมนี้กับเด็กใน

ระดับประถมศึกษาปีที่ 1 ถึงชั้นประถมศึกษาปีที่ 3 พบว่า เด็ก

ในช่วงชั้นวัยนี้ไม่สามารถโปรแกรมและเข้าใจได้ จึงเลื่อนระดับไป

ช่วงชั ้นต่อไปคือ ระดับช่วงชั ้นประถมศึกษาปีท ี ่ 4 ถึง ชั้น

ประถมศึกษาปีที ่ 6 ซึ ่งพบว่าสามารถโปรแกรมและเข้าใจได้ 

แสดงให้เห็นว่า โปรแกรมที่พัฒนาขึ้นสามารถใช้ได้กับเด็กใน

ระดับช่วงชั้นตั้งแต่ระดับประถมศึกษาปีที่ 4 ขึ้นไปจากผลการ

ทดลองใช้งาน ควรใช้งานทดลองกับเด็กในระดับชั้นประถมศึกษา

ที่ 4 ขึ้นไป 

 

6. บทสรุป 
การพัฒนาการเข ียนโปรแกรมรอสควบคุมหุ ่นยนต์ส ําหรับ

นักเรียนระดับประถมศึกษา การออกแบบโปรแกรมรอสที่สัมผัส

และรู้สึกได้ ประกอบด้วย 2 ส่วน คือ 1) โปรแกรมรอสที่สัมผัส

และรู ้ส ึกได้ประกอบด้วยคําสั ่ง 7 คําสั ่งประกอบด้วย “roscore” 

rosrunportUSB” “rosruncmd” “rosrunteleop rosrundetect_color” 

“rosrunTurtlesim” และ “rosrun turtle_teleop_key”  2) หุ ่นยนต์

ประกอบด้วยบอร์ด Raspberry Pi 4 โมดูล ESP32 และบอร์ด 

Arduino  ส ่วนซอฟต ์แวร ์ประกอบด ้วยโปรแกรม python 

โปรแกรม Arduino IDE และ โปรแกรม รอส (ROS)  การทดลอง

ใช้งานกับเด็กในระดับชั้นประถมศึกษาปีที่ 4 ถึงชั้นประถมศึกษา

ปีที่ 6 ในการทดสอบระดับชั้นละ 3 คน ทําการทดสอบ 3 กรณี 

คือ 1) การโปรแกรมหุ่นยนต์เต่าด้วยคีย์บอร์ด พบว่าเด็กสามารถ

โปรแกรมหุ่นยนต์เต่าบนจอคอมพิวเตอร์ได้ 2) การโปรแกรม

หุ ่นยนต์เคลื ่อนที ่ด้วยคีย์บอร์ด พบว่าเด็กสามารถโปรแกรม

หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยโปรแกรมรอสที่สัมผัสและรู้สึกได้ 3) การ

โปรแกรมหุ่นยนต์ตรวจจับสี พบว่าเด็กสามารถโปรแกรมหุ่นยนต์

เคลื่อนที่ใหส้ามารถตรวจจับสีได้ 
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