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บทคัดย่อ 

  
การวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือ 1) พัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ฯ 

2) ทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ฯโดยมีวัตถุประสงค์ย่อย  ได้แก่ 2.1) 
เปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณก่อนและหลังเรียนโดยใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์ 2.2) ศึกษาผลการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์  2.3) ศึกษา
ความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์  การดําเนินการวิจัยมี 2 
ขั้นตอน ได้แก่ ขั้นที่ 1 การสร้างและรับรองรูปแบบ ขั้นที่ 2 การทดลองใช้รูปแบบ กลุ่มตัวอย่างได้แก่ 
นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย จํานวน 30 คนโดยการเลือกแบบเจาะจงจากนักเรียนที่สมัคร
สมาชิกชมรมหุ่นยนต์ เครื่องมือการวิจัย ได้แก่รูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น แบบประเมิน
รับรองรูปแบบ แบบวัดทักษะการคิดเชิงคํานวณ แบบประเมินความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมการเรียนรู้
ด้วยรูปแบบที่พัฒนาขึ้น วิเคราะห์ข้อมูลโดยใช้สถิติ ค่าเฉลี่ย ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน การทดสอบที
แบบไม่เป็นอิสระ และการวิเคราะห์เชิงเนื้อหา 

ผลการวิจัยพบว่า 1) รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นนยนต์ฯประกอบไปด้วย 
5 องค์ประกอบ ได้แก่ 1) หลักการ 2) วัตถุประสงค์ 3) เนื้อหา 4) กระบวนการจัดการเรียนรู้ และ 5) 
การวัดประเมินผล โดยใช้ขั้นตอนการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 4 ขั้นตอนได้แก่ 1 นําเสนอประเด็น
ปัญหาโครงงานหุ่นยนต์  2 วางแผนการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ 3 ลงมือปฏิบัติจากสถานการณ์จริง 4 
ประเมินผลและทบทวน ผลการตรวจสอบคุณภาพรูปแบบการจัดการเรียนรู้มีความเหมาะสมอยู่ใน
ระดับมากที่สุด (Mean = 4.64; S.D. = 0.40) 2) ผลการทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยการ
ใช้โครงงานหุ่นยนต์ฯ มีดังนี้ 2.1) ทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนก่อนเรียนมีค่าเฉลี่ย เท่ากับ 

 



 ง 

16.00 และหลังเรียน มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 22.36 คะแนน เมื่อเปรียบเทียบพบว่า รูปแบบการจัดการ
เรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ฯช่วยให้นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณหลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียน  
อย่างมีนัยสําคัญทางสถิติที่ระดับ .01  2.2) นักเรียนสามารถเขียนโปรแกรมเพ่ือบังคับสั่งการหุ่นยนต์
ได้ นักเรียนเกิดความภาคภูมิใจจากการแก้ปัญหาโจทย์ที่ท้าทาย โดยครูผู้สอนใช้วิธีการจัดกิจกรรม
การเรียนแบบแข่งขัน เพ่ือให้เกิดความสนุกโดยเริ่มจากโจทย์ระดับง่าย ไปสู่ระดับยาก  2.3) ความพึง
พอใจต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบที่พัฒนาขึ้น อยู่ในระดับมาก (Mean = 4.39; S.D. = 
0.90) งานวิจัยนี้แสดงให้เห็นคุณค่าของการบูณาการหุ่นยนต์กับการจัดการเรียนรู้แบบโครงงานในการ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณในนักเรียนระดับชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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ABSTRACT 
  

This research article presents a novel model of project-based learning with 
robotics aimed at enhancing computational thinking skills in high school students. 
The main research objectives were as follows: 1) to develop a project-based learning 
model with robotics to enhance high school students’ computational thinking skills, 
2) to explore the effectiveness of learning activities using the developed model by 
2.1) comparing the high school students’ computational thinking skills before and 
after using the developed model,  2.2) examining the impact of the developed 
model   and 2.3) assessing the students' satisfaction with the teaching approach of 
the developed model. The research consisted of a two-step process: 1) creating and 
certifying the model, and 2) implementing the model. A purposive sampling 
technique was employed to obtain 30 Grade 10th students from the University of 
Phayao Demonstration School. The research tools were the developed lesson plans 
based on the developed instructional model, the computational thinking skill test, 
and the satisfaction measure tool. For data collection, the research tools were used 
accordingly. Then the obtained data were analyzed through statistics of mean, S.D. 
and t-test dependent for the quantitative ones whereas content analysis technique 

 



 ฉ 

was used for the qualitative ones. 

The results reveal the following: 1) The project-based learning model with 
robotics comprises five aspects, including principles, objectives, content, learning 
process, and evaluation. The implementation follows a four-step project-based 
learning management process, involving robotic project issue presentation robotic 
project development planning, real situation action, and evaluation/review. 2) The 
experimental implementation of the Learning model resulted in. 2.1) The mean 
score for computational thinking skills increased from 16.00 (pretest) to 22.36 
(posttest), the result of comparing met students’ computational thinking skills after 
learned with the model higher than before with statistically significant at .01  2.2) The 
study demonstrated that students were able to write programs to control robots, 
students are proud of solving challenging problems by teachers using a way of 
organizing competitive learning activities to make them fun, starting from easy to 
difficult problems. 2.3) Expressed a high level of satisfaction with the developed 
model, with an average satisfaction rating of 4.39 and a standard deviation of 0.90. 
This research provides valuable insights into the integration of robotics in project-
based learning, leading to enhanced computational thinking skills among high school 
students. 
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ประกาศคุณูปการ 
 

ประกาศคุณูปการ 
  

กราบขอบพระคุณ รองศาสตราจารย์ ดร.รุจโรจน์ แก้วอุไร อาจารย์ที่ปรึกษา ที่ได้มอบ
คําแนะนําแนวทางในการดําเนินการวิจัย ด้วยความทุ่มเท และตั้งใจในการทําการตรวจแก้ไขข้อผิดพลาด
ในระหว่างการดําเนินวิทยานิพนท์นี้จนเสร็จสิ้น ตลอดเวลาการดําเนินการทําวิจัย อาจารย์ได้ให้ความใส่
ใจ และห่วงใย กระตุ้นให้ผู้วิจัยเอาใจใส่การทํางาน ด้วยความห่วงใยเสมอมา 

กราบขอบพระคุณ รองศาสตราจารย์ ดร.ภาสกร เรืองรอง อาจารย์ที่ปรึกษาร่วม ที่กรุณาแนะ
แนวทางการทําวิจัย และให้คําตอบและแนวทางแก้ปัญหา เมื่อผู้วิจัยได้ประสบปัญหาติดขัดระหว่างการ
ทําวิจัย จนงานวิจัยออกมาสมบูรณ์ 

กราบขอบพระคุณ ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สกนธ์ชัย ชะนูนันท์ อาจารย์ที่ปรึกษาร่วม ที่ให้การ
แนะนําช่วยเหลือ และชี้แนะแนวทางการทํางานวิจัย ทุ่มเทแรงกายแรงใจในการช่วยเหลือ แนะนํา
ทางออก เมื่อเจอปัญหาติดขัดท่ีเกิด ระหว่างการดําเนินการทําวิจัยชิ้นนี้ ให้ลุล่วงไปได ้

กราบขอบพระคุณ   รองศาสตราจารย์  ดร.ไวพจน์     งามสอาด     ผู้ช่วยศาสตราจารย์  ดร. 
สุรางคณา  ระวังยศ ผู้ช่วยศาสตราจารย์ กรีฑา แก้วคง ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ธนา อุดมศรีไพบูลย์  ดร.
ศุภชัย วันประโคน ผู้เชี่ยวชาญในการตรวจเครื่องมือการวิจัย ที่ให้คําแนะนํา ข้อคิดเห็นประเด็นต่าง ๆ 
ในระหว่างการตรวจสอบแก้ไขและพัฒนาเครื่องมือวิจัยได้ถูกต้องสมบูรณ์ชัดเจนยิ่งขึ้น 

กราบขอบพระคุณ กรรมการสอบวิทยานิพนธ์ที่ ร่วมกันให้คําแนะนํา ข้อเสนอแนะ และ
ประเด็นการซักถามท่ีเกิดประโยชน์แก่งานวิจัยชิ้นนี้ ทําให้งานวิจัยมีความสมบูรณ์มากยิ่งข้ึน 

ประโยชน์และคุณค่าที่เกิดจากวิทยานิพนธ์ฉบับนี้   ขอมอบให้แก่  ผู้ช่วยศาสตราจารย์  ดร.  
คงศักดิ์ พร้อมเทพ และอาจารย์ จันทิรา พร้อมเทพ คุณพ่อ และคุณแม่ของผู้วิจัย ที่ร่วมสนับสนุนทุน
ทรัพย์ในการศึกษา พร้อมทั้งให้กําลังใจเมื่อเกิดความท้อ จนวิทยานิพนธ์นี้สําเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี 
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บทที่ 1 
 

บทน า 
 
ความเป็นมาของปัญหา 
 ในปัจจุบันเทคโนโลยีและสารสนเทศเข้ามามีบทบาทกับวิถีชีวิตของผู้คน ท่ามกลางการ
ดําเนินชีวิตประจําวันที่รายล้อมไปด้วยการนําเทคโนโลยีรอบตัวเพ่ือใช้อํานวยความสะดวกในทุกด้าน
การใช้อินเตอร์เน็ต เพ่ือช่วยงานด้านต่าง ๆ การใช้เครือข่ายสังคมออนไลน์ ระบบแก้ปัญหาอัตโนมัติ 
ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligent) ล้วนเข้ามามีบทบาทในชีวิตประจําวันทั้งสิ้นมีความสะดวก
รวดเร็วทําให้คนรุ่นใหม่มีพฤติกรรมการเรียนรู้ที่เปลี่ยนไปจากแต่ก่อนเป็นอย่างมาก  
 การขยายตัวทางด้านเทคโนโลยีส่งผลโดยตรงต่ออาชีพการทํางานและความเป็นอยู่ 
การเติบโตของระบบอัตโนมัติและปัญญาประดิษฐ์ ถูกนํามาช่วยในการทํางานเพิ่มความรวดเร็วแม่นยํา
ลดความผิดพลาดในขั้นตอนการผลิต และการทํางาน ซึ่งทําให้ระบบงานมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นกว่า
ในอดีต ส่ งผลให้หลายอาชีพที่มีขั้นตอนการปฏิบัติ งานตายตัว มี โอกาสที่ เทคโนโลยีและ
ปัญญาประดิษฐ์ เข้ามาทํางานแทนที่มากขึ้น จากการปรับตัวทางด้านเทคโนโลยีนี้ จําเป็นต้องเน้นย้ํา
ถึงการปรับตัวรู้ต่อการพัฒนาเทคโนโลยี เรียนรู้การทํางานร่วมกับเทคโนโลยีในการประกอบอาชีพ 
การใช้เทคโนโลยีถือเป็นทักษะที่จําเป็นในการดําเนินชีวิตการทํางานในสภาพสังคมปั จจุบันที่
ขับเคลื่อนไปด้วย ซอฟต์แวร์ และความรู้ด้าน โปรแกรมมิ่ง (Marcos, 2015) ซึ่งการทํางานร่วมกับ
เทคโนโลยีจําเป็นต้องมีทักษะ การคิดวิเคราะห์  วางแผนจัดการ การคิดอย่างเป็นเหตุและผล 
คิดสร้างสรรค์ รวมไปถึงการออกแบบกระบวนการแก้ปัญหาเชิงระบบ ซึ่งสอดคล้องกับแนวคิดของ 
Jeannette M. Wing (2006) ที่เป็นผู้ริเริ่มการจัดการเรียนรู้โดยใช้แนวคิดกระบวนการแก้ปัญหาเชิง
วิศวกรรมซอฟต์แวร์ มาช่วยพัฒนากระบวนการคิดแก้ปัญหาหรือเรียกว่า ทักษะการคิดเชิงคํานวณ  
 ทักษะการคิดเชิงคํานวณนี้เป็นทักษะที่เสริมศักยภาพในการแก้ปัญหาที่รวดเร็ว โดยที่ 
สามารถแก้ปัญหาที่มีขนาดใหญ่ มีความซับซ้อนได้อย่างมีประสิทธิภาพ กระบวนการคิดนี้ได้มาจาก
การจําลองกระบวนการแก้ปัญหาด้านวิศวกรรมซอฟต์แวร์ ซึ่งสามารถนํามาใช้แก้ปัญหาการทํางานใน
ชีวิตประจําวันได้ โดยไม่จําเป็นต้องเขียนโปรแกรม เพ่ือให้ได้ลําดับขั้นตอนการจัดการกับปัญหา และ
นําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธีการ หรือ อัลกอริทึม (Algorithm) เพ่ือนํามาใช้แก้ปัญหา ในลักษณะ
เดียวกันได้ทุกรูปแบบ ซึ่งเป็นกระบวนการจัดการกับปัญหาที่มีความยากซับซ้อนมีขนาดใหญ่ให้
สามารถจัดการได้อย่างมีประสิทธิภาพ เป็นระบบ และเกิดประโยชน์สูงสุดอย่างมีประสิทธิภาพ 
เกี่ยวข้องกับการใช้ทักษะ แนวคิด และเทคนิค ซึ่งสามารถพัฒนาได้ตลอดเวลา ทั้งนี้ทักษะการคิดเขิง
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คํานวณ ประกอบด้วย วิธีการคิด การคิดเชิงคํานวณ กระบวนการแก้ปัญหา ความสัมพันธ์ระหว่าง
ข้อมูล ขั้นตอน พฤติกรรม ปฏิสัมพันธ์ และการออกแบบ รวมถึงกระบวนการต่าง ๆ ที่เกิดขึ้นระหว่าง
การพัฒนากระบวนการจัดการปัญหาที่เป็นวิธีการ เพ่ือให้ได้ลําดับขั้นตอนการจัดการกับปัญหา และ
นําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธี เพ่ือนํามาใช้แก้ปัญหาในลักษณะเดียวกันได้ทุกรูปแบบ เป็นการจําลอง
ความคิดที่ฝึกให้มีวิธีคิดเหมือนคอมพิวเตอร์ ทักษะการคิดเชิงคํานวณนี้ส่งผลโดยตรงต่อการดําเนิน
อาชีพในอนาคตและควรเป็นทักษะความสามารถในการวิเคราะห์ของคนรุ่นใหม่ทุกคน ให้เป็น
ส่วนประกอบที่สําคัญของการเรียน วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และ คณิตศาสตร์  
ซึ่งตอบโจทย์ต่อการเปลี่ยนแปลงทางการศึกษาในศตวรรษที่ 21 ดังนั้น ประเทศไทยได้เล็งเห็นถึงการ
พัฒนาในด้านวิทยาศาสตร์เทคโนโลยีมากขึ้น ส่งผลให้เกิดการพัฒนาแรงงานทักษะสูงที่สามารถ
ทํางานร่วมกับเทคโนโลยีและมีความเป็นนวัตกรในอนาคต ซึ่งทักษะการคิดเชิงคํานวณได้ถูกนําเข้าไป
ในรายวิชาพ้ืนฐานด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี ในรายวิชา วิทยาการคํานวณ ที่อยู่ในหลักสูตรของ
กระทรวงศึกษาธิการ และผลักดันให้ผู้เรียน มีความคิดริเริ่มสร้างสรรค์ มีทักษะความรู้ความเชี่ยวชาญ 
มีความชํานาญในการใช้เทคโนโลยี เพ่ือพัฒนาระบบงานสมัยใหม่ เป็นผู้ที่สามารถสร้างนวัตกรรม
ขับเคลื่อนเศรษฐกิจให้ขยายผลเติบโตอย่างก้าวกระโดด หลุดจากกับดักรายได้ปานกลาง มีระบบการ
ทํางานที่มีความรวดเร็ว มีประสิทธิภาพมากขึ้นส่งผลถึงคุณภาพด้านกําลังผลิตสินค้าที่สามารถผลิดได้
เร็วและคุณภาพมากขึ้น ส่งผลถึงรายได้ที่มากขึ้นตามไปด้วยในอนาคต สอดคล้องกับแผนการพัฒนา
เศรฐกิจและสังคมแห่งชาติ 2560-2564 ในด้านการพัฒนานวัตกรรมและการนําไปใช้เป็นปัจจัย
ขับเคลื่อนการพัฒนาในทุกมิติ เพ่ือยกระดับศักยภาพของประเทศในทุกด้าน โดยที่ในช่วงต่อจากนี้จะ
มุ่งเน้นการนําความคิดสร้างสรรค์และการพัฒนานวัตกรรมเพ่ือทําให้เกิดสิ่งใหม่ที่มีมูลค่าเพ่ิมทาง  
เศรฐกิจ ทั้งในเรื่องกระบวนการผลิตและรูปแบบกผลิตภัณฑ์การบริการใหม่  ๆ เปลี่ยนแปลง
เทคโนโลยี และรูปแบบการดําเนินธุรกิจ การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณเป็นหนึ่งในการเสริมสร้าง
ความสามารถเพ่ือสร้างแรงงานทักษะสูงที่สามารถผลักดันให้เกิดการพัฒนาสังคมแห่งนวัตกรรมในโลก
ยุคดิจิทัล ซึ่งจากแผนการพัฒนาเศรฐกิจและสังคมแห่งชาติ 2560 -2564 ยังเน้นในเรื่องของการ
ส่งเสริมระบบการจัดการเรียนรู้ที่มีการบูรณาการเชื่อมโยงระหว่าง วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี 
วิศวกรรมศาสตร์และคณิตศาสตร์ (STEM Education) และเพ่ิมจํานวนนักเรียนที่สนใจในด้าน
ดังกล่าว เพื่อผลิตกําลังคนและครูเชิงคุณภาพ พร้อมไปกับการเพิ่มแรงจูงใจในอาชีพครูวิทยาศาสตร์  
 ซึ่งปัจจุบัน รัฐบาลได้เห็นถึงปัญหาระบบการศึกษาในประเทศไทย โดยดูจากคะแนน 
การสอบวัดผล Programme for International Student Assessment (PISA) ในปี 2019 นักเรียน
ไทยมีคะแนนเฉลี่ยในด้านการอ่าน 393 คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 487 คะแนน) คณิตศาสตร์ 419 
คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 489 คะแนน) และวิทยาศาสตร์ 426 คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 489 
คะแนน) กลุ่มโรงเรียนเน้นวิทยาศาสตร์มีคะแนนเฉลี่ยอยู่ในระดับเดียวกับกลุ่มประเทศเศรษฐกิจที่มี
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คะแนนสูงสุด 5 อันดับแรก (Top 5) และกลุ่มโรงเรียนสาธิตของมหาวิทยาลัย มีคะแนนสูงกว่า
ค่าเฉลี่ย OECD ผลการประเมินชี้ว่า ระบบการศึกษาไทยมีส่วนหนึ่งที่มีคุณภาพและสามารถพัฒนา
นักเรียนให้มีความสามารถในระดับสูงได้ (กระทรวงศึกษาธิการ, 2562) 

จากการสังเกตการสอนในชั้นเรียน และสัมภาษณ์ครูผู้ร่วมวิจัย พบว่า การจัดการเรียนรู้ใน
ชั่วโมงสอนส่วนมากเป็นการสอนแบบบรรยายเนื้อหาการเขียนโปรแกรมเพียงอย่างเดียวผู้เรียนขาด
การพัฒนาทักษะในหลายด้านที่เกี่ยวข้องกับเนื้อหา นักเรียนสามารถตอบโจทย์ได้เบื้องต้นในระดับ
การท่องจํา ยังไม่สามารถนําความรู้มา ประยุกต์ได้ในสถานการณ์ปัจจุบัน การจัดการเรียนรู้ในรายวิชา
เทคโนโลยี นักเรียนขาดทักษะการคิดอย่างเป็นระบบทําให้ไม่สามารถ เชื่อมโยงความคิด ในการ
แก้ปัญหาต่าง ๆ รวมไปถึงการแก้ปัญหาด้านการเขียนโปรแกรมจากโจทย์ หรือ ปัญหาที่กําหนดให้ ไม่
สามารถออกแบบผังงาน การจําลองความคิดที่นําไปสู่วิธีแก้ปัญหาที่เป็นลําดับขั้นตอนได้ ขาดทักษะ
ในการแก้ไขปัญหา รวมไปถึงการสร้างชิ้นงาน ผู้สอนยังจําเป็นต้องแนะนําอย่างใกล้ชิดในการแนะนํา
วิธีแก้ปัญหาระหว่างการจัดการเรียนรู้บ่อยครั้ง  

ด้วยเหตุนี้จึงเป็นหน้าที่สําคัญของโรงเรียนในการพัฒนานักเรียนที่มีคุณภาพตามจุดมุ่งหมาย
ของกระทรวงศึกษาธิการที่มุ่งเน้นส่งเสริมให้เกิดกระบวนการคิด การจัดการกับสถานการณ์  
การบูรณาการความรู้เพ่ือประยุกต์ใช้แก้ปัญหาตามสถานการณ์ที่เกิดขึ้นจริง รวมทั้งสามารถใช้การ
วิจัยเป็นส่วนหนึ่งในกระบวนการเรียนรู้ นักเรียนต้องรู้จัก คิดอย่างมีเหตุผล ลงมือเป็นแก้ปัญหาเป็น 
เพ่ือให้นักเรียนจะได้มีความรู้ความสามารถในการจัดการปัญหาได้ในอนาคต 

การจัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงานเป็นวิธีหนึ่งที่ช่วยส่งเสริมการแก้ปัญหาเชิงปฏิบัติเป็น
ขั้นตอนการจัดการเรียนรู้ที่ส่งเสริมให้ผู้เรียนได้ศึกษาเพ่ือค้นพบความรู้ใหม่ได้สิ่งประดิษฐ์ใหม่ 
ด้วยตนเอง โดยมีครูเป็นผู้อํานวยความสะดวกและให้คําปรึกษา ภายใต้กระบวนการทางวิทยาศาสตร์ 
โดยที่ความรู้ใหม่นั้น เป็นความรู้ที่ทั้งผู้เรียนและผู้สอนไม่มีประสบการณ์มาก่อน  

พิมพันธ์ เดชะคุปต์ และคณะ (2555, น. 57) กล่าวว่านักเรียนสามารถพัฒนาโครงงานได้ใน
เวลาว่าง นักเรียนเป็นผู้ค้นหาความรู้และลงมือปฏิบัติ ด้วยตนเอง ภายใต้การแนะนําของครูผู้สอน  
เพ่ือบรรลุตามวัตถุประสงค์ของโครงงานภายใต้การดูแลกํากับโดยครู ผู้ซึ่งเป็นผู้เตรียมการดําเนินการ
ตามขั้นตอนกระบวนการทางวิทยาศาสตร์ โดยกระตุ้นให้ผู้เรียนเกิดการลงมือปฏิบัติ ทําให้ผู้เรียนเกิด
การเรียนรู้แบบยั่งยืน และสามารถนําความรู้ความสามารถที่ได้จากการปฏิบัติมาใช้แก้ปัญหาได้ใน
อนาคต (ศศิโสภิต แพงศรี, 2561) ซึ่ง ในบริบทของเทคโนโลยีในปัจจุบัน การใช้หุ่นยนต์มาเป็นสื่อการ
สอนเป็นอีกแนวทางหนึ่งในการเสริมสร้างทักษะในด้านต่าง ๆ เป็นการบูรณาการวิชาความรู้ใน
สาขาวิชา วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และคณิตศาสตร์ อย่างสมบูรณ์แบบ ทําให้ เกิด
การกระตุ้นความสนใจของผู้เรียนที่จะพัฒนาทักษะการคิดวิเคราะห์คิดแก้ปัญหาการเรียนรู้การเขียน
โปรแกรมเพ่ือแก้ปัญหาตามสถานการณ์ นอกจากนั้นหุ่นยนต์ยังเป็นเครื่องมือที่ทําให้นักเรียนได้เรียนรู้ 
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ได้สร้าง และ ได้ฝึกการสังเกตข้อผิดพลาดในการทํางาน ได้ทดลองที่ทําให้การเรียนไม่น่าเบื่อ เกิด
พัฒนาการที่ดีในการเรียนรู้ไปในเชิงบวกมีความรู้ความเข้าใจในเนื้อหาอย่างลึกซึ้งผ่านการปฏิบัติ 
(Guanhua Chen 2017) และหุ่นยนต์ยังส่งเสริม การสร้างระเบียบวินัยในการทํางานร่วมกัน เป็นทีม
ที่ต้องมีปฏิสัมพันธ์ระหว่างกันสร้างพัฒนาการทีดีในด้านความคิดสร้างสรรค์ (Marina U. Bers, 2010) 

สถาบันส่งเสริมการสอนวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี (สสวท.) ได้ส่งเสริมการใช้หุ่นยนต์เป็น
สื่อในการจัดการเรียนรู้ตามแนวของสะเต็มศึกษา และเนื่องด้วยในปัจจุบัน หุ่นยนต์และชิ้นส่วน
ประกอบต่าง ๆ มีราคาทีถูกลง ทําให้ คนทั่วไปและโรงเรียนต่าง ๆ สามารถซื้อมาเพ่ือใช้ในการจัดการ
เรียนรู้ได้ง่ายยิ่งขึ้น ทําให้การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ในโรงเรียน จึงเป็นที่แพร่หลายมาก
ขึ้นในปัจจุบัน  

จากเหตุผลที่กล่าวข้างต้น ผู้วิจัยเห็นถึงความสําคัญของการเปลี่ยนแปลงทางด้านเทคโนโลยี
ที่มีบริบทเปลี่ยนแปลงชีวิตความเป็นอยู่ของสังคมในอนาคต ที่เทคโนโลยีสารสนเทศ และระบบ
อัตโนมัติเข้ามามีบทบาทของการทํางานเป็นส่วนหลัก และเล็งเห็นถึงการปรับตัวของการเรียนรู้ที่ต้อง
ทันต่อเหตุการณ์ความเปลี่ยนแปลงดังกล่าว ผู้วิจัยจึงมีความสนใจการพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ
ของนักเรียน ผ่านการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงาน โดยมีเป้าหมายเพ่ือนําผลวิจัยมาพัฒนาคุณภาพด้าน
กระบวนการคิดเชิงคํานวณ และมีคุณลักษณะอันพึงประสงค์ตอบสนองความต้องการของหลั กสูตร
แกนกลางการศึกษาขั้นพ้ืนฐานปีพุธศักราช 2560 จากองค์ประกอบต่าง ๆ ที่กล่าวมาในข้างต้น ผู้วิจัย
จึงมีแนวคิดในการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์ ขึ้นเพ่ือเป็นส่วนหนึ่งของการพัฒนาเด็กไทย ในการเตรียมพร้อมก้าวไปสู่ การทํางาน
ร่วมกับเทคโนโลยีและปัญญาประดิษฐ์ในอนาคต  
 
จุดมุ่งหมายของการวิจัย 

1. เพ่ือพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นนยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  

2.  เพ่ือทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยการใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายโดยมีวัตถุประสงค์ย่อยดังต่อไปนี้ 
  2.1 เพ่ือเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณก่อนและหลังเรียนโดยใช้รูปแบบการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น 
มัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.2 เพ่ือศึกษาผลการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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  2.3 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมด้วยรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 
ความส าคัญของการวิจัย 
 การวิจัยในครั้งนี้จะช่วยให้เป็นแนวทางสําหรับ รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย ซึ่งเป็น
แนวทางสําหรับ บุคลากรทางการศึกษา และ ครูผู้สอนสําหรับออกแบบวางแผนวิธีการจัดการเรียนรู้
ได้อย่างเหมาะสมกับผู้เรียน และส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ สําหรับ
นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายในศตวรรษท่ี 21 ต่อไป 
 1.เป็นแนวทางการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โปรแกรมหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 2.ได้แนวทางการจัดการกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 
ขอบเขตการวิจัย 
 1. ขอบเขตด้านประชากร/ กลุ่มตัวอย่าง 
  1.1 ประชากร ได้แก่ นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 โรงเรียนนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
  1.2  กลุ่มตัวอย่าง ได้แก่ นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่  4 โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัย
พะเยา จํานวน 30 คนได้มาโดยการเลือกแบบเจาะจง 
 2. ขอบเขตด้านตัวแปร 
  2.1 ตัวแปรที่ใช้ศึกษา ได้แก่ 
   ทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนระดับมัธยมศึกษาปีที่ 4 จํานวน 30 คนได้มา
โดยการเลือกแบบเจาะจงโดยให้บอกเหตุผล 
 3. ขอบเขตด้านเนื้อหา  
  เนื้อหาที่ใช้ในการวิจัยคือ บทเรียนการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ได้แก่  

  3.1 ทําความรู้จักกับส่วนประกอบหุ่นยนต์  
     3.1.1 หน่วยประมวลผล 
     3.1.2 กลไกชนิดต่าง ๆ   
    3.1.3 การประกอบแหล่งพลังงานและการควบคุมหุ่นยนต์ 
    3.1.4 ส่วนประกอบเซนเซอร์ต่าง ๆ ที่นํามาใช้ในกับหุ่นยนต์ 
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  3.2 ขั้นตอนการสร้างหุ่นยนต์ 
    3.2.1 วัสดุและอุปกรณ์ 
    3.2.2 การประกอบชิ้นส่วนให้เข้ากัน  
    3.2.3 การตัดเจาะชิ้นส่วนและวัสดุ  
    3.3  การเขียนโปรแกรม เพ่ือควบคุมหุ่นยนต์ 
    3.3.1 การสรุปแนวคิดเพ่ือออกแบบผังงาน 
    3.3.2 การเขียนผังงาน 
    3.3.3 การนําผังงานมาเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ 
 
นิยามศัพท์เฉพาะ 
 1. รูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์ หมายถึง รูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่
มุ่งเน้นให้ผู้เรียนพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ขึ้นโดยใช้การเรียนรู้แบบโครงงาน ส่งเสริมการทํางานเป็นทีม 
ฝึกการวางแผนให้เป็นลําดับขั้นตอน ใช้ความรู้ความสามารถด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณเพ่ือ การ
วางแผน ที่เริ่มตั้งแต่ การแตกปัญหา การหารูปแบบ การคิดเชิงนามธรรมที่มี การเขียนแผนภาพ 
ออกแบบการทํางานการมองภาพรวมของโครงงานหุ่นยนต์ ไปจนถึง การนําแผนภาพที่ออกแบบมา
เขียนขั้นตอนวิธี เพ่ือให้แปลงเป็นชุดคําสั่ง และกระบวนการพัฒนาหุ่นยนต์ เพ่ือให้หุ่นยนต์ทําตาม
เป้าหมายวัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้  
  2. ทักษะการคิดเชิงค านวณ หมายถึง กระบวนการคิดแก้ไขปัญหาอย่างมีระบบระเบียบที่
มีการนําหลักการ วิธี ขั้นตอนมาจาก กระบวนการทางวิศวกรรมซอฟต์แวร์ที่นํามาใช้ในเนื้อหาของการ
จัดกิจกรรมครั้งนี้ ซึ่ง นักเรียนจะสามารถแก้ไข จัดการกับปัญหาได้อย่างเป็นขั้นเป็นตอน สามารถคิด
อัลกอริทึม จัดการกับปัญหาใหญ่ที่มีความซับซ้อนได้ และสามารถนํากระบวนการคิดในลักษณะนี้ มา
ใช้แก้ไขปัญหาได้ทุกปัญหาในชีวิตประจําวัน เป็นกระบวนการที่สามารถแก้ปัญหาขนาดใหญ่อย่าง
ซับซ้อนและมีประสิทธิภาพ (Seymour Papert 1980) ซึ่งโมเดลของ การคิดเชิงคํานวณของ 
Jeannate M. Wing ในปี 2006 ได้กําหนดโครงสร้าง4 เสาหลักของการคิดเชิงคํานวณไว้โดยมี
องค์ประกอบของกระบวนการดังต่อไปนี้  
 ขั้นตอนที่ 1 Decomposition คือการจําแนกปัญหาใหญ่ที่มีความซับซ้อนออกมาเป็น
ปัญหาย่อย เพ่ือให้การง่ายต่อการจัดการปัญหา และสามารถลดภาระการทํางานได้มากยิ่งขึ้น 
 ขั้นตอนที่ 2 Pattern Recognition คือการสังเกตรูปแบบที่เกิดขึ้นกันอย่างซ้ํากันจาก
ปัญหาหรือสิ่งที่ต้องการพัฒนาที่เกิดขึ้นสถานการณ์เพ่ือวิเคราะห์หาองค์ประกอบต่าง ๆ  
 ขั้นตอนที่ 3 Pattern Generalization Abstraction คือ การมองภาพรวมเพ่ือนิยามสิ่งที่ 
เป็นรายละเอียดปลีกย่อย ตัดรายละเอียดที่ไม่จําเป็นออก เพื่อให้ใด้มาซึ่งรูปแบบของการแก้ไขปัญหา
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ที่เกิดขึ้น สร้างแบบจําลองจากแนวคิดเพ่ือนําสิ่งต่าง ๆ มาวิเคราะห์และสามารถนําแนวคิดในการ
ปรับปรุงไปใช้ออกแบบกระบวนการจัดการปัญหาได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 ขั้นตอนที่ 4 Algorithm Design คือ การออกแบบลําดับการทํางานที่สามารถทําซ้ําได้อีก
และสามารถรองรับปัญหาที่เกิดขึ้น ได้อย่างง่ายดายและมีประสิทธิภาพ  
 3. ความเหมาะสม หมายถึง ระดับความคิดและความเหมาะสมเห็นของผู้เชี่ยวชาญ ในการ
ประเมินเครื่องมือที่ใช้ในรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือพัฒนาทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย   
 4. ความพึงพอใจ หมายถึง ความพึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดย
ใช้โครงงานหุ่นยนต์สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 5. การการสอนในรูปแบบโครงงาน หมายถึง การจัดการเรียนรู้ที่มีครูเป็นผู้กระตุ้นเพ่ือนํา
ความสนใจที่เกิดจากตัวนักเรียนมาใช้ในการทํากิจกรรมความรู้ด้วยตนเองนําไปสู่การพัฒนาความรู้ที่
ได้จากการลงมือปฏิบัติการฟังและการสังเกตจากผู้ เชี่ยวชาญโดยนักเรียนมีการเรียนรู้ผ่าน
กระบวนการที่ทํางานเป็นกลุ่มนํามาสู่การสรุปความรู้ใหม่มีการเขียนกระบวนการจัดทําโครงงานและ
ได้ผลจากการจัดกิจกรรมเป็นผลงานแบบรูปธรรม ของนักเรียนโรงเรียนสาธิต มหาวิทยาลัยพะเยา
ภาคเรียนที่ 2 ปีการศึกษา 2562  
 6. รูปแบบการสอน  หมายถึง แผนแสดงการจัดการเรียนรู้ สําหรับนําไปใช้สอนใน
ห้องเรียนเพื่อให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้ตามจุดมุ่งหมายที่กําหนดไว้ให้มากที่สุด แผนดังกล่าวจะแสดงถึง
ลําดับความสอดคล้องกันภายใต้หลักการของแนวคิดพ้ืนฐานเดียวกัน องค์ประกอบทั้งหลายได้แก่ 
หลักการจุดมุ่งหมาย เนื้อหา และทักษะที่ต้องการสอน ยุทธศาสตร์การสอน วิธีการสอน กระบวนการ
สอนขั้นตอนและกิจกรรมการสอน และการวัดและประเมินผล 
 7. นักเรียน หมายถึง นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
จํานวน 30 คนได้มาโดยการเลือกแบบเจาะจง 

 
สมมติฐานของการวิจัย 
 ทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนหลังเรียนด้วย รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายสูงกว่า
ก่อนเรียน 
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กรอบแนวคิดการวิจัย  การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพื่อส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 

 
 
 

ภาพ 1 กรอบแนวคิดการวิจัย 

การเรียนรู้แบบโครงงาน
(Project Based Learning) 
กระทรวงศึกษาธิการ (2550)  
1. นําเสนอ 
2. วางแผน 

3. ปฏิบัติ 
4. ประเมนิผล 

ทักษะการคดิเชิงคํานวณ 
(Wing 2006)  
1. แตกปัญหา (Decomposition) 
2. หารูปแบบ (Pattern 
Recognition) 
3. การคิดเชิงนามธรรม
(Abstraction) 
4. การออกแบบขัน้ตอนวธิ ี
(Algorithm Design) 

รูปแบบการจัดการเรียนรู้
โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิง

คํานวณสําหรับนักเรียนชั้น
มัธยมศึกษาตอนปลาย 

 

การเรียนรู้แบบโครงงาน
(Project Based 
Learning) 
กระทรวงศึกษาธิการ
(2550)  
1. นําเสนอ 
2. วางแผน 
3. ปฏิบัต ิ
4. ประเมินผล 

หุ่นยนต์ การเขียนโปรแกรม 
(Robot and Programming) 
(กฤษฏา ใจเย็น, วรพจน ์
กรแก้ววัฒนกุล, ชัยวัฒน ์ลิ้มพร
จิตรวิไล, 2558) 
1)ส่วนควบคุมหรือสมองหุ่นยนต์  
2)ส่วนตรวจจับหรอืเซนเซอร์  
3)กลไกเคลื่อนไหว  
4)แหล่งจ่ายไฟ โดย ส่วนควบคุม
หรือส่วนสมองกล ประกอบไปด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ทีร่องรับ
การเขียนชุดคําสั่ง มีส่วนที่
เชื่อมต่อกับการรับเข้าข้อมูลหรอื 
อินพุต(Input) การส่งออกขอ้มูล
หรือ เอาท์พุต (Output) 
 



 

บทที่ 2 
 

เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
 
 ผู้วิจัยได้ศึกษาเอกสารที่เกี่ยวข้องไว้ตามหมวดหมู่ดังต่อไปนี้ 
 1. ทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  1.1 ที่มาของทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  1.2 องค์ประกอบของทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  1.3 งานวิจัยที่เกี่ยวข้องของการพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  1.4 การวัดผลทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
 2. รูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  2.1 ที่มาของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  2.2 องค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  2.3 งานวิจัยที่เกี่ยวข้องของการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
 3. การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
  3.1 ความหมายของการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
  3.2 องค์ประกอบของการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
  3.3 กระบวนการและข้ันตอนการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
  3.4 การวัดผลจากการใช้การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
  3.5 งานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
 4. การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ 
  งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ 
 
ทักษะการคิดเชิงค านวณ (Computational Thinking skill) 
 1. ที่มาของทักษะการคิดเชิงค านวณ 
  Computational Thinking การคิด เชิ งคํ านวณ  Computational Thinking ได้ถู ก
นํามาใช้ครั้งแรกโดย Seymour Pipert ในปี 1980 และนํามาใช้อีกครั้งในปี 1996 ซึ่งแนวคิดเชิง
คํานวณ ถูกนํามาใช้แก้ปัญหาอย่างเป็นขั้นเป็นตอน หรือ ขั้นตอนวิธี (Algorithm) เป็นกระบวนการที่
สามารถแก้ปัญหาขนาดใหญ่อย่างซับซ้อนและมีประสิทธิภาพ  
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  Jeanette. Marry. Wing (2006) บทความกล่าวว่า"การคิดคํานวณเป็นพ้ืนฐานสําหรับ
ทุกคนไม่ใช่แค่นักวิทยาศาสตร์คอมพิวเตอร์เท่านั้น"และ"เราควรเพ่ิมทักษะการคิดเชิงคํานวณเพ่ือ
ความสามารถในการวิเคราะห์ของเด็กทุกคน" 
  Jeanette. Marry. Wing (2012) ใด้ให้คํานิยามของการคิดเชิงคํานวณว่า การคิดเชิง
คํานวณ คือ ทักษะพ้ืนฐานที่คนยุคใหม่ในโลกนี้ต้องมีทักษะนี้ ทั้งการอ่าน การเขียน การเรียนใน
มหาวิทยาลัย ผู้เรียนทุกคนควรมีทักษะ เพ่ือความสามารถในการวิเคราะห์จัดการกับปัญหาและ
ออกแบบกระบวนการแก้ไข เข้าใจพฤติกรรมมนุษย์ และสามารถออกแบบแผนภาพ อธิบายการ
ทํางานเชิงความคิดได้เหมือนนักวิทยาศาสตร์คอมพิวเตอร์  ซึ่งการคิดอย่างนักวิทยาศาสตร์
คอมพิวเตอร์ มีความหมายมากกว่าการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ มันหมายถึงการสามารถตีปัญหา
ออกมาในเชิงนามธรรม และสามารถมองปัญหาได้อย่างลึกซึ้งในหลายมิติ 
  Susanne Hambrusch (2012) ได้ให้คํานิยามเกี่ยวกับ การคิดเชิงคํานวณ ไว้ดังนี้ 
การคิดเชิงคํานวณคือ การคิดวิเคราะห์ ปัญหา โดยใช้ความสามารถ ที่หลากหลาย รวมถึง การคิดสูตร
ในการจัดการปัญหา การสร้างนามธรรม และ การ เสนอแนวทางการจัดการปัญหา ทางเลือก ในการ
จัดการอย่างมีประสิทธิภาพทักษะนี้ จะรวมไปถึง การสร้าง อัลกอริทึม และโครงสร้างข้อมูลในการ
นําเสนอและ การจําลองเหตุการณ์ 
  ปัญญาพนธ์ พูลสวัสดิ์ (2556) ได้ให้คําจํากัดความของแนวคิดเชิงคํานวณไว้ว่าการคิด
เชิงคํานณ คือ กระบวนการคิดที่จําเป็นต้องใช้ทักษะและเทคนิคเพ่ือแก้ไขปัญหาเหมือนกับ 
กระบวนการของนักพัฒนาซอฟต์แวร์ หรือ วิศวกรซอฟต์แวร์ สําหรับเขียนโปรแกรมซึ่ง แก่นแท้ของ
การแก้ไขปัญหา แบบมีลําดับขั้นตอนให้กลายเป็นเรื่องที่ สายอาชีพอ่ืน สามารถนําแนวคิดลําดับ
ขั้นตอนมาแก้ปัญหาเชิงนามธรรมได้ 
  ศุภวัฒน์ ทรัพย์เกิด (2559) ได้ให้ความหมายของการคิดเชิงคํานวณ ไว้ว่า การคิดเชิง
คํานวณหมายถึง กระบวนการคิดสําหรับแก้ไขปัญหาที่จะเกิดจาก การคิดวิเคราะห์ข้อมูลต่าง ๆ ที่มี
อยู่มากมายอย่างเป็นระบบโดยการหาความสัมพันธ์ของข้อมูล ขั้นตอน พฤติกรรม ปฏิสัมพันธ์ และ
การออกแบบ เพ่ือให้วิธีแก้ไขปัญหานั้นเป็นรูปแบบที่ผู้แก้ปัญหาสามารถปฏิบัติตามได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ เพราในการแก้ไขปัญหาในทางคอมพิวเตอร์ นั้นต้องมีความชัดเจนว่าจะแก้ไขปัญหา
อย่างไร โดยอาจเป็นการเขียนโปรแกรม หรือ อาจเป็นวิธี การมองปัญหา ในมุมมองที่ใช้การคํานวณ
แก้ปัญหา 
  พสุ เดชะรินทร์ (2556) ให้ความหมายของการคิดเชิงคํานวณไวว่า ความสามารถในการ
แปลความหมายข้อมูลต่าง ๆ ที่มีอยู่อย่างมากมายมหาศาลไปสู่สิ่งที่เป็นประโยชน์ 
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  กฤษณะพงษ์ กีรติกร (2558) ให้ความหมายของการคิดเชิงคํานวณไวว่า การคิดเชิง
คํานวณคือ ระบบคิดที่ใช้ตรรกะการคํานวณ มีความสามารถในการสร้างกรอบแนวคิดเป็นนามธรรม
จากข้อมูลจํานวนมาก และสามารถหาเหตุและผลจากฐานข้อมูลนี้ 
  สรุป การคิดเชิงคํานวณคือ กระบวนการในการ จําลองแนวคิดของการพัฒนาเชิง
วิศวกรรมซอฟต์แวร์ โดยทักษะนี้ ไม่จําเป็นต้องเป็นการเขียนโปรแกรม ก็สามารถนําวิธีคิดนี้มาจัดการ
กับปัญหาได้ โดยเริ่มจากการ แตกปัญหาใหญ่ออกมาเป็นส่วนย่อยต่าง ๆ เพ่ือให้ง่ายต่อการจัดการกับ
ปัญหา แล้วดําเนินการสังเกตหรือจับหลักการ จากการเกิดขึ้นซ้ํา ๆ ของปัญหา เพ่ือการจํา แบบรูป 
(Pattern) ในการมองภาพรวม และนําไปสู่การออกแบบ กระบวนการจัดการกับปัญหา ที่เพ่ือให้ได้มา
ซึ่งรูปแบบการแก้ปัญหา ที่ผู้ใช้อื่น ๆ สามารถนําวิธีคิดนี้มาจัดการกับปัญหาได้อย่างถาวร เช่นเดียวกับ
ระบบอัตโนมัติ 
 2. องค์ประกอบและขั้นตอนของทักษะการคิดเชิงค านวณ (Computational Thinking) 
  Jeannette M Wing ได้กําหนดองค์ประกอบขั้นตอนของทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
Computational thinking (CT) มีกระบวนการคิดที่จําเป็นต้องใช้เทคนิคเพ่ือแก้ไขปัญหาที่คล้ายกับ 
กระบวนการทางวิศวกรรมซอฟต์แวร์ และกระทรวงศึกษาธิการได้กําหนดองค์ประกอบหลักซึ่งมีอยู่ 
4 องค์ประกอบ ดังนี้ 
 

 
 

ภาพ 2 แผนภาพกระบวนการคิดเชิงค านวณ 
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  ขั้นที่ 1 การแตกปัญหา (Decomposition) 
  คือ การแจกแจงส่วนประกอบย่อยจากสิ่งที่มีความซับซ้อน หรือ การแตกปัญหาใหญ่
ออกมาเป็นส่วนย่อยเพ่ือการทํางานที่เร็วมากยิ่งขึ้น เช่นเวลากินอาหารจานหนึ่ง เราไม่เคยกินแล้ว
สามารถบอกส่วนประกอบในอาหารจากรสชาติอาหารนั้น ๆ ซึ่งการอาจเป็นการแจกแจงชนิดของ
อาหารไปจะนําไปสู่การทราบถึงส่วนประกอบต่าง ๆ ที่มีอยู่ของอาหารชนิดนั้น ๆ  
  ขั้นที่ 2 การหารูปแบบ (Pattern Recognition)  
  คือ การสังเกตรูปแบบที่มีการเกิดขึ้นซ้ําหลายครั้ง เช่นนักเล่นหุ้นมักจะมองสิ่งที่เกิด
ขึ้นกับการซื้อขายอยู่บ่อย ๆ สิ่งที่ต้องใช้ข้อสังเกตเหล่านี้ถูกนํามาเป็นแนวความคิดเพ่ือใช้ในการ
ตัดสินใจในการซื้อขายหุ้น รวมไปถึงสถานการณ์ที่เคยเกิดขึ้นยิ่งมากยิ่งมีผลต่อความแม่นยําในการ
ทํานายผลในอนาคตอีกด้วย 
  ขั้นที่ 3 การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) 
  คือ การมองภาพรวมเพ่ือนิยามสิ่งที่เป็นรายละเอียดปลีกย่อย เป็นการจับเหตุการณ์ที่
เกิดขึ้นบ่อยครั้งมาทําการจําลองในเชิงนามธรรม และจับหลักเหตุการณ์ มาเพ่ือนํามาออกแบบ
กระบวนการแก้ไขปัญหา เช่นการบริหารเวลานักวางแผนใช้การวางแผนรายสัปดาห์แทนรายวันและ
รายชั่วโมง 
  ขั้นที่ 4 การคิดขั้นตอนวิธี (Algorithm Design) 
  เป็นการออกแบบลําดับการทํางาน หรือ ขั้นตอนวิธี (Algorithm) ที่สามารถแก้ไขปัญหา
ที่เกิดในลักษณะเดียวกัน และสามารถนํามาทําซ้ําได้อีก เช่น พ่อครัวเขียนสูตรทําอาหารเพ่ือให้คนอ่ืน
สามารถทําอาหารที่มีรสชาติเหมือนกัน ได้เองโดยไม่จําเป็นต้องให้พ่อครัวมาปรุงเอง 
  
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 13 

 3. การวัดผล ทักษะการคิดเชิงค านวณ 
  ผู้วิจัยได้ทําการศึกษาเอกสาร งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง โดย ได้ขั้นตอน ตังตารางต่อไปนี้ 
 
ตาราง 1 สังเคราะห์งานวิจัย ที่ผู้วิจัยได้ท าการศึกษาขั้นตอนการวัดการคิดเชิงค านวณ 
 

ประเด็นหัวข้อด้านการวัดทักษะ
การคิดเชิงค านวณ  
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Algorithm ✓ ✓ ✓  ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Data ✓   ✓   ✓ ✓   ✓ 
Iteration (Loop, Recursion) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓     ✓ ✓ 
Object ✓          

 

Process ✓   ✓       
 

System ✓ ✓ ✓  ✓    ✓  ✓ 
Abstraction  ✓ ✓     ✓   

 

Structure Problem Solving  ✓ ✓    ✓   ✓ ✓ 
Error Dection  ✓ ✓    ✓   ✓ ✓ 
Sequencing    ✓ ✓      

 

Engineering Design    ✓    ✓   ✓ 
Condition     ✓  ✓    

 

Pattern Recognition        ✓  ✓  
Logical           ✓  
Evaluation        ✓   

 

Visualization        ✓   
 

 ประเด็นหัวข้อด้านการวัดทักษะการคิดเชิงค านวณที่ได้จากตารางสังเคราะห์ ได้แก่ 
 1. การเขียนขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
 2. การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) 
 3. การเขียนโปรแกรมเงื่อนไขวนซ้ํา (Iteration) 
 4. ข้อมูลที่ใช้ (Data, In-Output) 
 5. การคิดเชิงระบบ (System) 
 6. การจัดการปัญหา (Problem Solving) 
 7. การตรวจสอบข้อผิดพลาด (Error Detection) 
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 8. การออกแบบทางวิศวกรรม (Engineering Design) 
 จากประเด็นการวัดผลที่ได้จากการสังเคราะห์ นํามา ประกอบเข้ากับ โครงสร้างหลักของ  
Jeannate M. Wing (2012) และ สํานักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐาน (2560) รายวิชา
วิทยาการคํานวณได้ดังนี้ 
 1. ด้านการแตกปัญหา (Decomposition) 
   การจัดการปัญหา (Problem Solving) 
 2. ด้านการหารูปแบบของปัญหา (Pattern Recognition) 
  ข้อมูลที่ใช้ (Data, In-Output) 
 3. ด้านการคิดเขิงนามธรรม (Abstraction) 
  การเขียนโปรแกรมเงื่อนไขวนซ้ํา (Iteration) 
  การคิดเชิงระบบ (System) 
  การออกแบบทางวิศวกรรม (Engineering Design) 
 4. ด้านการเขียนขั้นตอนวิธี (Algorithm Design) 
  การตรวจสอบข้อผิดพลาด (Error Detection) 
 
 4. งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องจากการใช้ทักษะการคิดเชิงค านวณ 
  ปัญญาพนต์ พูลสวัสดิ์ (2560) ได้ทํางานวิจัยเรื่องเกมบนโปรแกรมเชิงจินตภาพ และ
แนวคิดเชิงคํานวณ อย่างเป็นระบบงานวิจัยชิ้นนี้ ได้นําเสนอแนวทางการออกแบบ การเรียนรู้เพ่ือ
วัดผลจากการใช้แนวคิดเชิงคํานวณ อย่างเป็นระบบ และโปรแกรมเชิงจินตภาพได้มีการสรุปผลการ
ทดลองผ่าน โครงงานการพัฒนาเกม และ แบบทดสอบก่อนหลังเรียน 
  ผลลัพธ์ ที่ได้คือ ระยะเวลาในการพัฒนาเกมที่สั้นลง และผู้เรียน มีทักษะที่เพ่ิมขึ้น
เกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมวัตถุประสงค์นํารูปแบบการเขียนโปรแกรมเชิงจินตภาพมาใช้งานร่วมกับ
ปัญหาที่กําหนดขึ้นเพ่ือทดสอบแนวคิดเชิงคํานวณยอย่างเป็นระบบทําให้เกิดทักษะการเขียนโปรแกรม
ที่ดีขึ้นเพ่ือนําไปประยุกต์กับโครงงงานการพัฒนาแกมในระยะเวลาที่จํากัดผสมผสานรูปแบบการ
เรียนรู้ผ่านสื่อการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นสามารถสร้างความสนใจให้กับผู้เรียนให้รู้จักการแก้ปัญหา และคิด
รูปแบบการรับมือได้อย่างมีประสิทธิภาพมากขึ้น ผ่านผลลัพธ์การพัฒนาเกมโดยได้ทําการทดลองโดย
การทําการทดสอบ บันทึกและประเมินผลการใช้แนวคิดเชิงคํานวณอย่างเป็นระบบ มาเป็นส่วนหนึ่ง
ในการออกแบบการจัดการเรียนรู้โดยนําบทเรียนออนไลน์  ที่ ใช้จาก Research at Google: 
Computational Thinking มาประยุกต์ใช้ร่วมในการสอน และนําโปรแกรมเชิงจินตภาพ Blocky 
เข้ามาเป็นส่วนประกอบในการพัฒนาส่วนของแบบฝึกหัดในห้องเรียนโดยใช้เนื้อหาในรายวิชา GT 
368  
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  การสอนตามบทเรียนปกติเกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมพัฒนาเกมเอนจิ้นและแทรก
กิจกรรมโครงงานย่อยสําหรับฝึกแก้ปัญหาโดยใช้การคิดเชิงคํานวณอย่างเป็นระบบลงไปในเนื้อหา  
ได้ทําการออกแบบตัวทดสอบในเชิงการช่วยเหลือสําหรับการเขียนโปรแกรมโดยโปรแกรมเชิงจินต
ภาพผู้เล่นสามารถตรวจสอบว่ารูปแบบการเขียนโปรแกรมของผู้เรียนนั้นทํางานได้อย่างถูกต้องหรือไม่
ผ่านการวางกล่องหรือบล็อกของโปรแกรมเชิงจินตภาพผ่านแอพพลิเคชั่นเพราะกําหนดโครงงานเกมที่
ผู้เรียนต้องศึกษาด้วยตนเองภายใน 2 สัปดาห์เครื่องวัดทักษะการแก้ปัญหาด้วยการคิดเชิงคํานวณของ
ผู้เรียนที่ดีขึ้นและระยะในการพัฒนาโครงงานที่ลดลงโดยเนื้อหาจะเป็นการเขียนโปรแกรมด้วย 
Javascript ที่มีโครงสร้างใกล้เคียงกับภาษา C# อบรมการทํางานของเกมที่ถูกออกแบบและใช้หลัก
แนวคิดการเขียนโปรแกรมเบื้องต้นมาแทรกในบทเรียนโดยมีประชากรกลุ่มตัวอย่าง  
  คนที่ลงทะเบียนเรียน คนที่ลงทะเบียนเรียนวิชา GT 368 จากการวิจัยครั้งนี้ได้ผล
สรุปว่า หลังจากที่ได้ใช้บทเรียนออนไลน์การพัฒนาเกมบน Application ด้วยโปรแกรมเชิงจินตภาพ
ให้แก่กลุ่มตัวอย่างเป็นที่เรียบร้อยขั้นตอนการวัดผลการเรียนรู้และการพัฒนาความก้าวหน้าของกลุ่ม
ตัวอย่าง คือ การกําหนดปัญหาของโครงงานทางการสร้างเกมแนวเดินระนาบ (Platform side 
scrolling Game) โดยการตั้งเงื่อนไขการเคลื่อนไหวของตัวละครและระบบฟิสิกส์ของตัวละครโดยใช้
การใช้แนวคิดเชิงคํานวณอย่างเป็นระบบ กลุ่มตัวอย่างของผู้เรียนสามารถใช้รูปแบบการสุ่มวัตถุที่  
ตกลงมาจากท้องฟ้าให้เป็นศัตรูหรือบางสิ่งที่สร้างความเสียหายได้โดยรูปแบบการทํางานของฟังก์ชัน
เดิมที่มีอยู่มาเป็นฟังก์ชันใหม่และกําหนดเงื่อนไขของตัวระบบเกมที่สร้างขึ้นจากระดับความยากที่ 5  
ผู้เล่นบางคนสามารถกําหนดเงื่อนไขใหม่และเปลี่ยนรูปแบบของโครงงานให้มีความแตกต่ างและ
กําหนดปัญหานอกเหนือจากที่กําหนดได้ซึ่งจะได้รูปแบบใหม่พร้อมแนวทางการแก้ปัญหาของผู้เล่น
ด้วยตนเอง  
  เมื่อมีการวัดระดับความก้าวหน้าจากรูปแบบของโครงงานในระยะเวลา 2 สัปดาห์พบว่า
กลุ่มตัวอย่าง 13 คน สามารถพัฒนาโครงงานเกมในรายวิชาได้ตามเงื่อนไขปัญหาที่กําหนดได้ตรงเวลา
มึงก็อย่าง 9 คน สามารถพัฒนาเกมได้ตรงเวลาโดยที่มีความซับซ้อนหรือตัวโครงงานมีความแตกต่าง
และความก้าวหน้าของผลงานได้ดีกว่าข้อกําหนดทั้งตัวปัญหาเดิมพร้อมกับรูปแบบปัญหาใหม่ที่มีการ
พัฒนาเพ่ิมเข้ามาในโครงงานใน 8 คน ไม่สามารถพัฒนาโครงงานเกมได้ตามเวลาที่กําหนดแต่มีความ
เข้าใจและสามารถอธิบายการทํางานของคําสั่งตัวแปรภาษาโปรแกรมได้แต่ถึงแม้จะไม่สามารถแก้ไข
ปัญหาที่กําหนดจากโครงงานได้ โดยการประเมินกลุ่มตัวอย่างผู้เรียนเกี่ยวกับการแก้ปัญหาและความ
เข้าใจในการเขียนภาษาโปรแกรมผ่านแนวคิดเชิงคํานวณอย่างเป็นระบบและโปรแกรมเชิงคุณภาพ
เป็นสื่อการเรียนรู้และทบทวนหลังบทเรียนตลอด 5 สัปดาห์แรกการจัดการเรียนรู้และผลลัพธ์ว่า
จํานวน 11 คน จากกลุ่มตัวอย่างสามารถกําหนดปัญหาและแนวทางการแก้ปัญหาแบบใหม่ได้ด้วย
ตนเองที่ 7 คน มีทักษะการวิเคราะห์ปัญหาที่ดีขึ้นและสามารถนํารูปแบบปัญหาของโปรแกรมไป
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วิเคราะห์ผ่านแอพพลิเคชั่นโปรแกรมเชิงจินตภาพและจากโปรแกรมเชิงคุณภาพนี้ช่วยให้กลุ่มตัวอย่าง
เข้าใจการทํางานในรูปแบบฟังก์ชันของโปรแกรมได้มากข้ึน จากงานวิจัยชิ้นนี้ผู้วิจัยได้ เห็นถึง ขั้นตอน
กระบวนการ และวิธีการเชิงทดลอง กับกระบวนการนําทักษะการคิดเชิงคํานวณมาใช้ในการสร้าง
โครงงาน ทําให้เห็นภาพรวมในเชิงการทดลองได้มากขึ้น 
  Kyu Han Koh (2015) ระบบการจัดการเรียนรู้การคิดเชิงคํานวณแบบโต้ตอบ Real 
Time(Real time assessment of computational Thinking ) โดยงานวิจัยชิ้นนี้จะเกี่ยวกับการ
เรียน โดยใช้เทคโนโลยีเป็นฐาน (Cyber Learning tool based) เป็นนวัตกรรมระดับสูงที่ทําให้
นักเรียนได้เข้าถึงกระบวนการที่ช่วยครูในการสอนในด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์และเทคโนโลยี  
ในปัจจุบันนั้นทักษะการเขียนโปรแกรมหรือการพัฒนาโปรแกรมเป็นสิ่งที่จําเป็นและถูกเพ่ิมเข้ามาใน
วิชาพ้ืนฐานในห้องเรียนของทุกระดับชั้น แต่อย่างไรก็ตามหากมีเครื่องมือชนิดใดที่สามารถอํานวย
ความสะดวกในการจัดการเรียนรู้แบบตอบสนองทันทีทันได้  (Real Time) ในรายวิชาการเขียน
โปรแกรม จุดประสงค์หลักของการนํ าระบบ REACT (Real Time evaluation and assessment of 
computational Thinking) มาใช้ถือเป็นก้าวแรกในการให้ครูเห็นแนวคิดการเขียนโปรแกรมของ
นักเรียนตั้งแต่เริ่มต้นไปจนถึงระดับที่ต้องใช้ความสามารถสูง และ พวกเขาสามารถเข้าถึงการเขียน
โปรแกรมได้ตลอดเวลา ซึ่งระบบ REACT จะสนับสนุนการอํานวยความสะดวกด้านการสอน และเพ่ิม
ศักยภาพความสามารถการเขียนโปรแกรมของนักเรียนในศตวรรษที่ 21 เช่นเดียวกับการเรียนโดยใช้
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ (Computational Thinking)  
  ภายในห้องเรียนผู้วิจัยได้สร้างระบบ REACT โดยระบบนี้เป็นกราฟฟิกหน้าจอที่เข้าถึงได้
แบบตามเวลาจริง ทําให้ผู้สอนทําการจัดการจัดการเรียนรู้โดยใช้ทักษะการคิดเชิงคํานวณกับผู้เรียนได้
และสามารถสร้างเกมและการจําลองสถานการณ์แบบ (Simulation) บนระบบได้ ผู้เรียนสามารถ
เรียนรู้ จากระบบนี้ โดยมี  3 ส่วนหลัก  ได้แก่  Build ซึ่ งเป็น เว็บแอพพลิ เคชั่น  (Web based 
Application) ที่สามารถทํางานได้ทั้ง คอมพิวเตอร์เดสก์ทอป หรือ แท็บเล็ตคอมพิวเตอร์ โดยมี
เงื่อนไขที่กําหนดไว้แนบมาด้วยซึ่งช่วยให้ผู้สอน สะดวกในการสอนวิชาวิทยาการคอมพิวเตอร์  ช่วย
อํานวยความสะดวกในการรายงานผลการทดสอบของนักเรียนโดยมีการแสดงผลชี้วัดต่าง  ๆ รายงาน
เป็นกราฟ และ ครูเป็นตัวแทนที่มีประโยชน์มากที่สุดในชั้นเรียน และในแต่ละกระบวนการดําเนิน
กิจกรรมในชั้นเรียนทําให้ครูสามารถตัดสินใจได้อย่างมีประสิทธิภาพ  
  ผลการวิจัยพบว่า ระบบ REACT ทําให้ผูููสอนเข้าใจนักเรียนได้มากขึ้นในการจัดการ
เรียนรู้แบบตามเวลาจริง ระบบ REACT ทําให้ผูููสอนเริ่มทางในการเห็นกิจกรรมต่าง ๆ ที่พัฒนา
นักเรียนในการเขียนโปรแกรม ระบบ REACT ทําให้ผู้สอนมี ความเข้าใจในสิ่งที่เกิดขึ้นปัญหาที่เกิดขึ้น
ในห้องเรียนก่อนที่จะเกิด ระบบ REACT ฝังตัวอยู่ในเนื้อหาออนไลน์ที่เป็นลักษณะการออกแบบเกมส์ 
(Game Design) ที่นักเรียนปฏิบัติอยู่ในห้องเรียนซึ่งระบบนี้จะเก็บข้อมูลผลงาน (Project) ของผู้เรียน
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ไว้ในฐานข้อมูลและทําการวิเคราะห์ Project หรือโปรแกรมที่ผู้เรียนได้เขียน และทําการทดสอบการ
คิดเชิงคํานวณเป็นแบบตามเวลาจริง การวิเคราะห์ความคิดเชิงระบบสําหรับ project ของผู้เรียนจะ
ถูกวิเคราะห์ผลการทดลองของ project และวัดระดับการคิดเชิงคํานวณโดยระบบ การใช้งานระบบนี้
ใช้เวลา 4 สัปดาห์ผู้สอน 4 คน 6 ห้องเรียน 23 ชั่วโมงในแต่ละห้องเรียนและใช้นักเรียน 134 คน  
ซึ่งนักเรียนทุกคนจะอยู่ในระดับเกรด 6 รวมถึงผู้สอน และไม่มีประสบการณ์ในการเขียนโปรแกรมที่
ซับซ้อน  
  จากงานวิจัยชิ้นนี้ผู้สอนได้ให้ความเห็นจากการใช้ งานระบบ REACT ไว้ดังนี้ “เรามี
ปฏิสัมพันธ์ที่ดีขึ้นในการจัดการเรียนรู้ระหว่างครูกับนักเรียน จากการถามคําถามที่กระตุ้นเราการ
แสดงความเห็น โดยให้นักเรียนอธิบายเสนอทางแก้ไข ได้อย่างชัดเจนเข้าใจจริงในขณะที่ หากในการ
จัดการเรียนรู้ครั้งก่อน ที่ไม่มีระบบนี้มาใช้นัก เรียนไม่สามารถตอบได้หรือให้คําแนะนําเกี่ยวกับ
กระบวนการแนวทางการแก้ปัญหาได้ ซึ่งครูต้องคอยบอกได้คําตอบให้ตลอดเวลา “ภาพรวมที่ได้จาก
การใช้ REACT ได้แก่ 1) REACT เป็นระบบที่สามารถเปิดใช้งานการประเมินแผนของโครงงานใน
รูปแบบเกมได้ 2) REACT ช่วยในเรื่องการมอบหมายงานในลักษณะของโครงงานในรูปแบบเกม 
3) ระบบ REACT เพ่ิมประสิทธิภาพให้ผู้สอนในการจัดการกิจกรรมในชั้นเรียน 4) ระบบ REACT 
สามารถให้ผู้เรียนการมอบหเมายภารกิจในกิจกรรมได้ด้วยตนเองในการพัฒนาโครงงานที่สร้างข้ึน 
  เชษฐ์ ศิริสวัสดิ์ (2555)ได้ทําการวิจัยเรื่อง การพัฒนาชุดสื่อสําหรับออกแบบสร้าง
หุ่นยนต์เพ่ือการเรียนรู้วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแบบบูรณาการตามแนวทฤษฎีการเรียนรู้เพ่ือ
สร้างสรรค์ด้วยปัญญา เป็นการศึกษาวิจัยและพัฒนาเพ่ือพัฒนาชุดสื่อสําหรับออกแบบและสร้าง
หุ่นยนต์ในการเรียนรู้วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแบบบูรณาการตามแนวทฤษฎีการเรียนรู้เพ่ือ
สร้างสรรค์ด้วย ปัญญามีวิธีการดําเนินการ 4 ขั้นตอน คือ การศึกษาค้นคว้าข้อมูลพ้ืนฐานการสร้างชุด
สื่อการทดลองใช้ชุดสื่อและการประเมินผลเพ่ือปรับปรุงชุดสื่อการดําเนินการดังกล่าวทําให้ได้ชุดสื่อ
สําหรับการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์และแผนการจัดการเรียนรู้เรื่องการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์
โดยเครื่องมือดังกล่าวได้ผ่านการพิจารณาจากผู้เชี่ยวชาญทางด้านวิทยาศาสตร์จํานวน 5 ท่านพบว่า
ชุดสื่อสําหรับการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์สามารถผ่านการทดสอบการทํางานได้ทุกประเด็นการ
ทดสอบชุดสื่อมีความเหมาะสมของการเป็นสื่อการเรียนรู้วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีตามแนวทฤษฎี
การเรียนรู้เพ่ือสร้างสรรค์ด้วยปัญญาตามเกณฑ์ที่กําหนดทุกประเด็นและทุกองค์ประกอบของแผนการ
จัดการเรียนรู้ที่มีความเหมาะสมและมีความสอดคล้องกันในการนําชุดสื่อสําหรับการออกแบบและ
สร้างหุ่นยนต์ไปทดสอบกับกลุ่มตัวอย่างที่เป็นนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 1-3 ของโรงเรียนวัดราษฎร์
ศรัทธาจังหวัดชลบุรี 
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  นักเรียนมีความสนใจเรียนรู้ด้วยชุดสื่อการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์  จํานวน 30 คน 
ใช้ระยะเวลาทดลอง 2 วันโดยใช้รูปแบบการทดลองแบบกลุ่มเดี่ยวทําการทดสอบก่อนและหลังการ
ทดสอบโดยการทําวิเคราะห์ข้อมูลแบบ Dependent t test และ One Sample t test พบว่าผลการ
เรียนรู้วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีของนักเรียนหลังการทดลองสูงกว่าก่อนทดลองใช้อย่างมีนัยยะ
สําคัญทางสถิติที่ 0.1 ความคิดเห็นของนักเรียนที่มีต่อชุดสื่อสําหรับการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์
หลังเรียนสูงกว่าเกณฑ์ 3.50 อย่างมีนัยยะสําคัญทางสถิติที่ระดับ 0.1 และความคิดเห็นของนักเรียนที่
มีต่อการเรียนรู้การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์หลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียน เกม 3.50 อย่างมีนัยยะ
สําคัญทางสถิติที่ ระดับ 0.1 แสดงว่าชุดสื่อสําหรับการออกแบบและสร้างหุ่นที่ พัฒนาขึ้นมี
ประสิทธิภาพตามเกณฑ์การประเมินประสิทธิภาพของชุดสื่อและสามารถนําไปใช้ในการจัดการเรียนรู้
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
  สํานักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐาน (2558) ได้ทําการวิจัยเรื่อง การพัฒนา
เด็กไทยด้านเทคโนโลยีหุ่นยนต์ เป็นการวิจัยพัฒนา (Research and Develop) ชุดสืบสมองกลและ
การวิจัยทดลองนําร่อง (Pre experimental Research) มีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาสื่อและรูปแบบใน
การจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้เพ่ือสร้างสรรค์สิ่งประดิษฐ์ด้านวิทยาศาสตร์ และเทคโนโลยีของ
สํานักงาน คณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐานและเพ่ือศึกษาผลการใช้สื่อและรูปแบบการจัดกิจกรรม
การจัดการเรียนรู้ เพ่ือสร้างสรรค์สิ่งประดิษฐ์ทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีสํานักงาน
คณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐานดําเนินการวิจัยเป็น 2 ระยะ คือ 1) ระยะแรกการวิจัยเชิงพัฒนา
เพ่ือพัฒนาชุดสืบสมองกลและกําหนดรูปแบบการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้เพ่ือสร้างสรรค์
สิ่งประดิษฐ์ทางวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีซึ่งมีกลุ่มตัวอย่าง คือ ครูผู้สอนหุ่นยนต์โรงเรียนในสังกัด 
สํานักงานการศึกษาขั้นพ้ืนฐาน จํานวน 15 คนจาก 15 โรงเรียน รวบรวมข้อมูลโดยใช้แบบสอบถาม
วิเคราะห์ข้อมูลใช้ความถี่ร้อยละค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน และ 2) คือ การวิจัยการทดลอง
นําร่องเพ่ือศึกษาผลการใช้สื่อสมองกลและผลงานการสร้างสรรค์สิ่งประดิษฐ์ทางวิทยาศาสตร์และ
เทคโนโลยีของนักเรียนที่เป็นกลุ่มเป้าหมายตามรูปแบบการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ที่ผู้วิจัยได้
กําหนดขึ้น โดย ผลการใช้สื่อและรูปแบบการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้เพ่ือสร้างสรรค์สิ่งประดิษฐ์
ทางด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีของสํานักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐานจากผลการ
ทดสอบที่ได้ คือ 1) ประสิทธิภาพของชุดสืบสมองกลและความเหมาะสมของรูปแบบการจัดกิจกรรม
การจัดการเรียนรู้วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีคือสมองกลในภาพรวมอยู่ในระดับมากถึงมากที่สุด  
2) ผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนของนักเรียนที่ได้เรียนรู้จากคะแนนแบบทดสอบก่อนเรียนหลังเรียนของ
กลุ่มเป้าหมายการวิจัยทางด้านความรู้ความเข้าใจของครูในระดับดีมากด้านการนําไปประยุกต์การ
สอนในวิชาวิทยาศาสตร์อยู่ในระดับดีมากดีและปานกลางจากเป็นร้อยละ 40.3 51 และ 63 ผลงาน
ของนักเรียนส่วนใหญ่อยู่ในระดับดีมากคือสามารถสร้างผลงานได้เองอย่างมีประสิทธิภาพในร้อยละ 
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63 รองลงมาคืออยู่ในระดับดีหรือสร้างผลงานได้เองแต่ต้องปรับปรุงบางส่วนในร้อยละ 16.5 และ
ระดับปานกลางคือสร้างผลงานได้โดยทําตามข้ันตอนการแนะนําของครูในร้อยละ 20 5.5  
  Ji Chen. (2020) ได้ทําการศึกษาการทดลองที่เน้นความสําคัญของการบูรณาการการ
คิดเชิงคํานวณ ผนวกเข้ากับการใช้เหตุผลในชีวิตประจําวันและกิจกรรมการเขียนโปรแกรมสําหรับ
นักเรียนชั้นประถมศึกษา ผลการศึกษาพบว่านักเรียนที่เข้าร่วมหลักสูตรบูรณาการ ด้านการคิดเชิง
คํานวณ มีทักษะการแก้ปัญหา ความคิดสร้างสรรค์ และความสามารถในการคิดเชิงวิพากษ์ที่ดีขึ้น 
และ การบูรณาการ ด้านการคิดเชิงคํานวณ ในการศึกษาระดับประถมศึกษาอาจนําไปสู่ความเข้าใจที่
ดีขึ้นเกี่ยวกับแนวคิดวิทยาการคอมพิวเตอร์ นําไปสู่การเตรียมผู้เรียนให้พร้อมสําหรับอาชีพในอนาคต
ในสาขาที่เกี่ยวข้องกับ STEM และได้เน้นย้ําถึงความจําเป็นที่นักการศึกษาจะต้องบูรณาการ ด้าน
ทักษะการคิดเชิงคํานวณให้เข้ากับหลักสูตรการเรียนการสอนต่อไปเพ่ือให้โอกาสแก่นักเรียนในการ
พัฒนาทักษะเหล่านี้ตั้งแต่ในการศึกษาระดับเริ่มต้นต่อไปในอนาคต 
  Andri Ioannou. (2019) ได้ศึกษาภาพรวมที่ครอบคลุมของงานวิจัยเกี่ยวกับการใช้
หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาในการพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณในนักเรียน ผู้เขียนเสนอว่าการใช้หุ่นยนต์
เพ่ือการศึกษามีศักยภาพในการยกระดับทักษะการแก้ปัญหา ความคิดสร้างสรรค์ การคิดเชิงตรรกะ 
และการคิดเชิงคํานวณของนักเรียน และยังเสนอกรอบการทํางาน  (Frame work) สําหรับการ
ออกแบบกิจกรรมหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาที่รวมแนวคิดการคิดเชิงคํานวณ  กรอบประกอบด้วยสี่
ขั้นตอน: 1) การระบุปัญหา (problem identification), 2) การแยกส่วน  (Decomposition),  
3) การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) และ 4) นามธรรม (Abstraction) เมื่อปฏิบัติตาม
กรอบการทํางาน (Frame work) นี้ นักการศึกษาสามารถออกแบบกิจกรรมหุ่นยนต์ที่ไม่เพียงแต่สอน
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ แต่ยังมอบประสบการณ์การเรียนรู้ที่มีส่วนร่วมและมีส่วนร่วมให้กับนักเรียน
ด้วยซึ่งเป็นประโยชน์ต่อการจัดรูปแบบการเรียนการสอนที่ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณด้วย
หุ่นยนต์ที่ได้ได้ในอนาคต 
  Atmatzidou (2016) ได้ทําการทดสอบด้านศักยภาพของหุ่นยนต์ในการศึกษาเพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนโดยมุ่งเน้นด้านของการเขียนโปรแกรมและการแก้ปัญหา 
การศึกษาพบว่านักเรียนที่มีส่วนร่วมกับ หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษา แสดงให้เห็นถึงพัฒนาการที่สําคัญใน
ด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียน เมื่อเทียบกับผู้ที่ไม่ได้ส่งเสริมทักษะนี้ สิ่งที่เป็นประเด็นที่
น่าสนใจ คือ การศึกษายังเผยให้ เห็นว่าอายุและเพศมีบทบาทต่อประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ 
เพ่ือการศึกษา โดยนักเรียนอายุน้อยและนักเรียนหญิงได้รับประโยชน์มากกว่าจากการแทรกแซง  
การค้นพบนี้ชี้ให้เห็นว่าวิทยาการหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาสามารถเป็นเครื่องมือที่มีคุณค่าในการส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ แต่ควรพิจารณาอย่างรอบคอบถึงปัจจัยต่าง  ๆ เช่น อายุและเพศ 
เมื่อออกแบบและนําสิ่งแทรกแซงดังกล่าวไปใช้ในห้องเรียน 
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  Francisco José García-Peñalvo. (2017) นําเสนอการศึกษาที่ตรวจสอบผลกระทบ
ของการสอนการคิดเชิงคํานวณในการศึกษาก่อนเข้ามหาวิทยาลัย การศึกษานี้ดําเนินการกับนักเรียน
ระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จํานวน 278 คน และมีวัตถุประสงค์เพ่ือวิเคราะห์ความสัมพันธ์ระหว่าง
การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณกับผลการเรียน ผลการวิจัยชี้ให้เห็นว่าการดําเนินกิจกรรมการคิด
เชิงคํานวณในห้องเรียนสามารถส่งผลดีต่อผลการเรียนของนักเรียน โดยเฉพาะวิชาคณิตศาสตร์และ
วิทยาศาสตร์ นอกจากนี้ การศึกษายังบ่งชี้ว่าการคิดเชิงคํานวณยังสามารถส่งเสริมการพัฒนาทักษะ
การคิดเชิงวิพากษ์ การแก้ปัญหา และความคิดสร้างสรรค์ ซึ่งมีความสําคัญต่อความสําเร็จทางวิชาการ
และวิชาชีพในอนาคตของนักเรียน 
  Robledo-Castro et al. (2023) มีวัตถุประสงค์เพ่ือตรวจสอบผลกระทบของโปรแกรม
การแทรกแซงการคิดเชิงคํานวณต่อหน้าที่ของผู้บริหารในเด็กอายุ 10 ถึง 11 ปี ผลการศึกษาพบว่า
โปรแกรมการแทรกแซงมีผลกระทบเชิงบวกต่อหน้าที่ของผู้บริหารของผู้เข้าร่วม โดยเฉพาะต่อ
ความจําในการทํางาน และความยืดหยุ่นทางความคิด การค้นพบนี้ชี้ให้เห็นว่าการรวมกิจกรรมการคิด
เชิงคํานวณไว้ในหลักสูตรสามารถเพ่ิมทักษะการทํางานของผู้บริหาร ซึ่งเป็นสิ่งสําคัญสําหรับ
ความสําเร็จทางวิชาการ การศึกษาเน้นให้เห็นถึงประโยชน์ที่เป็นไปได้ของการศึกษาการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียน ไม่เพียงแต่ในแง่ของทักษะวิทยาการคอมพิวเตอร์เท่านั้น แต่ยังรวมถึงการพัฒนา
ทักษะการคิดด้วย 
  Vance Kite. (2022) ได้ทําการวิจัยโดยมุ่งเน้นความสําคัญของการจัดหาทักษะและ
ความรู้ที่จําเป็นสําหรับครูวิทยาศาสตร์บริการเพ่ือสอนการคิดเชิงคํานวณแก่นักเรียนอย่างมี
ประสิทธิภาพซึ่งได้เสนอโปรแกรมการพัฒนาวิชาชีพที่เน้นกิจกรรม "ถอดปลั๊ก  (Unplugged)”  
ซึ่งเกี่ยวข้องกับแนวคิดและวิธีปฏิบัติในการคิดเชิงคํานวณที่ไม่ต้องใช้คอมพิวเตอร์ จากการทดสอบ
กิจกรรมโปรแกรมถอดปลั๊กนี้พบว่ามีผลในเชิงบวกต่อความมั่นใจของครูในการสอนการคิดเชิงคํานวณ
และความสามารถในการรวมกิจกรรมที่ไม่ได้เสียบเข้ากับหลักสูตรของพวกเขา สิ่งนี้ชี้ให้เห็นว่าการให้
การฝึกอบรมและทรัพยากรแก่ครูเพ่ือรวมการคิดเชิงคํานวณในการสอนสามารถนําไปสู่ผลลัพธ์เชิง
บวกสําหรับนักเรียนในแง่ของการพัฒนาทักษะที่สําคัญในศตวรรษท่ี 21 
  Yang Wang. (2023) สํ ารวจผลกระทบของการเรียนรู้ โดยใช้ โครงงานโดยใช้
คอมพิวเตอร์สนับสนุนต่อการพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนและการมีส่วนร่ วมใน
หลักสูตรวิทยาการหุ่นยนต์ การศึกษานี้เกี่ยวข้องกับนักเรียนมัธยมปลาย 48 คน ที่เข้าร่วมหลักสูตร
วิทยาการหุ่นยนต์เป็นเวลา 6 สัปดาห์ โดยนักเรียนครึ่งหนึ่งได้รับมอบหมายให้เข้าร่วมกลุ่มการสอน
แบบบรรยาย ในขณะที่อีกครึ่งหนึ่งเข้าร่วมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานโดยใช้คอมพิวเตอร์สนับสนุน ผล
การศึกษาแสดงให้เห็นว่านักเรียนที่เข้าร่วมในการเรียนรู้โดยใช้โครงงานโดยใช้คอมพิวเตอร์สนับสนุน
แสดงให้เห็นถึงการพัฒนาที่ดีขึ้นในทักษะการคิดเชิงคํานวณและมีส่วนร่วมในหลักสูตรมากกว่า
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นักเรียนที่ได้รับการสอนแบบดั้งเดิม การค้นพบนี้ชี้ให้ เห็นว่ าการเรียนรู้โดยใช้โครงงานโดยใช้
คอมพิวเตอร์เป็นฐานสามารถเป็นแนวทางที่มีประสิทธิภาพในการส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
และการมีส่วนร่วมของนักเรียนในหลักสูตรวิทยาการหุ่นยนต์ 
  Yue Zeng. (2023) ผู้เขียนทบทวนวรรณกรรมเกี่ยวกับการคิดเชิงคํานวณในการศึกษา
ปฐมวัย และเสนอกรอบสามมิติที่ได้รับการพัฒนาใหม่สําหรับการทําความเข้าใจและส่งเสริมการคิด
เชิงคํานวณในเด็กเล็ก ประกอบด้วยสามมิติ: มิติทางปัญญา มิติทางสังคม และมิติทางวัตถุ มิติด้าน
ความรู้ความเข้าใจมุ่งเน้นไปที่กระบวนการคิดที่เก่ียวข้องกับการคิดเชิงคํานวณ เช่น การแก้ปัญหาและ
การใช้เหตุผลเชิงตรรกะ มิติทางสังคมเน้นความสําคัญของการทํางานร่วมกัน การสื่อสาร และการ
สร้างชุมชนเพ่ือส่งเสริมการคิดเชิงคํานวณ มิติด้านวัสดุเน้นย้ําถึงบทบาทของวัสดุและเทคโนโลยีที่จับ
ต้องได้ในการสนับสนุนการเรียนรู้ของเด็กและการสํารวจการคิดเชิงคํานวณ บทความเสนอแนะว่าการ
ส่งเสริมการคิดเชิงคํานวณในการศึกษาปฐมวัยมีประโยชน์มากมาย เช่น ส่งเสริมความคิดสร้างสรรค์ 
การคิดวิเคราะห์ และทักษะการรู้หนังสือดิจิทัล 
  García-Valcárcel-Muñoz-Repiso (2019) สํารวจผลกระทบของโปรแกรมหุ่นยนต์ต่อ
การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณในการศึกษาปฐมวัย ผลการวิจัยพบว่าโปรแกรมมีผลในเชิงบวกต่อ
การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ รวมถึงนามธรรม การแก้ปัญหา และการใช้เหตุผลเชิงตรรกะ 
ตลอดจนเพ่ิมแรงจูงใจและการมีส่วนร่วมในการเรียนรู้ นักวิจัยแนะนําว่าการบูรณาการการศึกษาด้าน
วิทยาการหุ่นยนต์เข้ากับการศึกษาปฐมวัยสามารถเปิดโอกาสให้ผู้เรียนอายุน้อยได้พัฒนาทักษะการคิด
เชิงคํานวณและเตรียมความพร้อมสําหรับโลกดิจิทัล ผลการวิจัยนี้ให้ข้อมูลเชิงลึกที่มีคุณค่าเกี่ยวกับ
ประโยชน์ที่เป็นไปได้ของการผสมผสานการศึกษาด้านวิทยาการหุ่นยนต์เข้ากับการศึกษาปฐมวัยเพ่ือ
การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  Vidushi Chaudhary et al. (2016) การใช้สื่อการจัดการเรียนรู้ด้วยหุ่นยนต์แบบ 
Lego Robotics เป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพในการสอนการเขียนโปรแกรมและการคิดเชิงคํานวณแก่เด็ก
ระดับประถมศึกษา โดยนักเรียนแสดงทักษะการแก้ปัญหาและการคิดเชิงวิพากษ์ที่ดีขึ้น รวมทั้งมี
แรงจูงใจและการมีส่วนร่วมในการเรียนรู้เพ่ิมข้ึน นอกจากนี้ การใช้ชุดการเรียนรู้วิด้วยหุ่นยนต์ยังช่วย
ส่งเสริมการเรียนรู้ร่วมกันและการทํางานเป็นทีมในหมู่นักเรียน โดยรวมแล้ว การศึกษาชี้ให้เห็นว่าการ
รวมการศึกษาด้านหุ่นยนต์เข้ากับการศึกษาระดับประถมศึกษาอาจมีประโยชน์อย่างมากในการพัฒนา
ทักษะการคิดเชิงคํานวณและเตรียมนักเรียนให้พร้อมสําหรับความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีในอนาคต 
  จากงานวิจัยดังกล่าวเห็นได้ว่าการสร้างสิ่งประดิษฐ์ประเภทหุ่นยนต์เป็นการให้นักเรียน
ได้ทดลองจริงปฏิบัติจริงและเป็นการปฏิสัมพันธ์ร่วมกันในระหว่างนักเรียนด้วยกันสร้างความร่วมมือ
ซึ่งกันและกันในการจัดการปัญหาและโจทย์ที่เกิดขึ้นและยังสอดคล้องกับเนื้อหาในทางด้านของ
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี 
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  โดยรวมแล้ว เป็นที่ชัดเจนว่ามีรูปแบบการสอนที่หลากหลายที่มีประสิทธิภาพในการ
สอนทักษะการคิดเชิงคํานวณ แบบจําลองเหล่านี้รวมถึงการมุ่งเน้นไปที่การแก้ปัญหา การออกแบบ 
สิ่งที่ เป็นนามธรรม แบบฝึกหัดแบบโต้ตอบ การเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน การคํานวณสื่อ  
การพัฒนาวิชาชีพสําหรับครู การเรียนรู้ด้วยโครงงาน มุ่งเน้น การแก้ปัญหาร่วมกัน โมเดลเหล่านี้ได้รับ
การทดสอบในการทดลองแบบควบคุมกับนักเรียนกลุ่มต่าง ๆ รวมถึงนักเรียนระดับปริญญาตรี 
นักเรียนมัธยมปลาย และนักเรียนมัธยมต้น และพบว่าช่วยพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณได้อย่างมี
นัยสําคัญ ดังนั้น โมเดลการจัดการเรียนรู้เหล่านี้จึงเป็นแนวทางที่มีแนวโน้มดีสําหรับการสอนการคิด
เชิงคํานวณในสภาพแวดล้อมทางการศึกษาอย่างชัดเจน 
  
การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
 1. ความหมายของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  ทิศนา แขมมณี (2550, น. 3-4) รูปแบบการจัดการเรียนรู้ หมายถึง สภาพหรือลักษณะ
ของการจัดการจัดการเรียนรู้ที่จัดขึ้นอย่างมีระบบระเบียบ มีแบบแผนตามหลักปรัชญา ทฤษฎี 
หลักการแนวคิด หรือความเชื่อต่าง ๆ โดยอาศัยวิธีสอนและเทคนิคการสอนต่าง ๆ มาช่วยให้สภาพ
การเรียนการสอนนั้นเป็นไปตามหลักการที่ยึดถือ สภาพหรือลักษณะของการจัดการจัดการเรียนรู้ที่จัด
ไว้อย่างเป็นระเบียบตามหลักปรัชญา ทฤษฎี หลักการ แนวคิดหรือความเชื่อต่าง  ๆ โดยมีการจัด
กระบวนการหรือขั้นตอนในการจัดการเรียนรู้ โดยอาศัยวิธีสอนและเทคนิคการสอนต่าง ๆ เข้ามาช่วย
ทําให้สภาพการจัดการเรียนรู้นั้นเป็นไปตามหลักการที่ยึดถือ ซึ่งได้รับการพิสูจน์ ทดสอบหรือยอมรับ
ว่ามีประสิทธิภาพ สามารถใช้เป็นแบบแผนในการจัดการเรียนรู้ให้บรรลุวัตถุประสงค์เฉพาะของ
รูปแบบนั้น ๆ ซึ่งแต่ละรูปแบบมีวัตถุประสงค์ที่แตกต่างกัน กล่าวคือ เป็นรูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่
เน้นการพัฒนาด้านพุทธิพิสัย (Cognitive Domain) การพัฒนาด้านจิตพิสัย (Affective Domain)  
การพัฒนาด้านทักษะพิสัย (Psychomotor Domain) การพัฒนาด้านทักษะกระบวนการ (Process 
Skills) หรือ การบูรณาการ (Integration) ทั้งนี้รูปแบบดังกล่าวล้วนเป็นรูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่มี
ลักษณะเน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ 
  Saylor et al. (1981, p. 271) รูปแบบการจัดการเรียนรู้ (teaching model) หมายถึง
แบบ (pattern) ของการสอนที่มีการจัดกระทําพฤติกรรมขึ้นจํานวนหนึ่งที่มีความแตกต่างกัน 
เพ่ือจุดหมายหรือจุดเน้นที่เฉพาะเจาะจงอย่างใดอย่างหนึ่ง 
  Joyce, & Well. (1992, pp. 1-4) รูปแบบการจัดการเรียนรู้ คือ แผน (Plan) หรือแบบ
(Pattern) ที่สามารถใช้เพ่ือการสอนโดยตรงในห้องเรียนหรือการสอนเป็นกลุ่มย่อย หรือเพ่ือจัดสื่อการ
จัดการเรียนรู้ซึ่งรวมถึงหนังสือ ภาพยนตร์ เทปบันทึกเสียง โปรแกรมคอมพิวเตอร์ช่วยสอนและ
หลักสูตรรายวิชา ซึ่งแต่ละรูปแบบจะให้แนวทางในการออกแบบการจัดการเรียนรู้ที่จะช่วยให้ผู้เรียน
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บรรลุวัตถุประสงค์ต่างกัน รูปแบบการจัดการเรียนรู้คือ การบรรยายสิ่งแวดล้อมทางการเรียน รูปแบบ
การจัดการเรียนรู้ก็คือ รูปแบบของการเรียนที่ช่วยผู้เรียนให้ได้รับสารสนเทศ ความคิด ทักษะคุณค่า 
แนวทางของการคิด และแนวปฏิบัติ 
 
  นิยม กิมานุวัฒน์ (2559) รูปแบบการจัดการเรียนรู้ คือ แบบหรือแผนของการสอนที่
ครูผู้สอนได้กําหนดโดยแสดงความสัมพันธ์ระหว่างองค์ประกอบต่าง ๆ ที่ใช้ในการจัดการกระทํา
เพ่ือให้บังคับให้เกิดผลแก้ผู้เรียนตามจุดมุ่งหมายหรือเป้าหมายที่กําหนดไว้ในการสอนนั้น ๆ ไว้อย่างมี
ประสิทธิภาพสูงสุด 
  สรุป รูปแบบการจัดการเรียนรู้คือ แผนการปฏิบัติการดําเนินการจัดกิจกรรม ในชั้นเรียน
ที่มีรูปแบบขั้นตอนตามสภาวะแวดล้อมที่กําหนด อย่างเป็นระบบ เพ่ือให้บรรลุตามวัตถุประสงค์
หลักการ ทฤษฎี แนวคิด ที่ตั้งไว้ โดยอาศัยเทคนิคการสอน และสื่อบันทึกชนิดต่าง ๆ เช่น ภาพ เสียง 
เนื้อหาวิดิทัศน์ มาอํานวยความสะดวก 
 2. องค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  ทิศนา แขมมณี (2550, น. 3-4) ได้ให้องค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
ประกอบด้วยองค์ประกอบต่าง ๆ ต่อไปนี้ 
  1. มีปรัชญาหรือทฤษฎีหรือหลักการหรือแนวคิดหรือความเชื่อ ที่เป็นพ้ืนฐานหรือเป็น
หลักการของรูปแบบการจัดการเรียนรู้นั้น ๆ  
  2. มีการบรรยายหรืออธิบายสภาพหรือลักษณะของการจัดการจัดการเรียนรู้ 
  3. มีการจัดระบบ คือ มีการจัดองค์ประกอบและความสัมพันธ์ ขององค์ประกอบของ
ระบบ ให้สามารถนําผู้ เรียนไปสู่ เป้าหมายอย่างมีประสิทธิภาพ โดยมีการพิสูจน์  ทดลองถึง
ประสิทธิภาพของระบบนั้น 
  James W. Popham, Baker (1970) ได้ออกแบบระบบการสอน โดยแบ่งเป็น 4 ขั้นตอน 
ดังนี้ 
  1. กําหนดวัตถุประสงค์ 
  ในการจัดการจัดการเรียนรู้ ควรมีการกําหนดโจทย์เป้าประสงค์ที่ชัดเจน ก่อนการเริ่มต้น 
จะทําให้ มีเป้าหมาย ในการดําเนินการ นํามาซึ่งการวางแผนในด้านต่าง ๆ อย่างเป็นระบบ 
  2. พิจารณาพื้นฐานผู้เรียน 
   ผู้เรียนมีพ้ืนฐาน ความถนัดในการเรียนรู้ที่ต่างกัน ทําให้ต้องทราบก่อนว่า พ้ืนฐาน
ต่าง ๆ ก่อนการจัดการจัดการเรียนรู้ มีสิ่งใดที่จําเป็นจะต้องรู้ก่อนจะถึงบทเรียน หากปรับพ้ืนฐาน 
ให้เป็นที่เข้าใจตรงกัน จะทําให้ส่งผลดีต่อการดําเนินการจัดการจัดการเรียนรู้  
  3. วางแผนกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ 
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   ควรมีการจัดการการดําเนินกิจกรรมต่าง ๆ ให้ชัดเจน มีการระบุขอบเขตของการ
จัดการจัดการเรียนรู้ ให้เหมาะสมต่อพัฒนาการของนักเรียนในแต่ละวัย 
  4. ประเมินผล 
   ควรมีหลักการชี้วัดผลประเมินผล ของตัวแปรที่ต้องการพัฒนาอย่างชัดเจน ทําให้
การจัดการจัดการเรียนรู้เป็นไปอย่างมีประสิทธิภาพ  
  Piaget. (1952) ได้วางหลักการจัดการศึกษา /การสอน ตามทฤษฎีพัฒนาการทาง
สติปัญญาของเด็กและประสบการณ์ ของเด็กที่เหมาะสมกับพัฒนาการ ตามอายุ ซึ่ง เพียเจต์ ได้วาง
แนวการสอนตามพัฒนาการของเด็กไว้ดังนี้ 
  1. ในพัฒนาการของเด็กควรคํานึงถึงพัฒนาการทางสติปัญญาของเด็ก และการจัด
เนื้อหา จะต้องสอดคล้องกับระดับสติปัญญาของเด็กตามอายุนั้น ๆ ที่ไม่ควรบังคับให้เด็ก เรียนรู้ในสิ่ง
ที่ยังไม่พร้อม หรือ การเร่งรัดให้เรียนในสิ่งที่ ไม่พร้อมจะเกิด ผลเสียในด้านเจตคติได้ 
   1.1 การจัดสภาพแวดล้อมที่เอ้ืออํานวยต่อการเรียนรู้ของเด็กตามวัยที่เหมาะสม 
สามารถสร้างพัฒนาการที่ทําให้เอื้ออํานวยต่อพัฒนาการที่สูงขึ้นได้ 
   1.2 แม้ว่าอายุจะเท่ากัน เด็กแต่ละคนก็ยังมีพัฒนาการทางความคิดทีแตกต่างกัน
ออกไป การเรียนรู้ที่ไม่เท่ากันจึงจําเป็นต้อง ให้อิสระแก่กัน ไม่ควรมีการเปรียบเทียบ และควรปล่อย
ให้เกิดพัฒนาการทางความคิดอย่างค่อยเป็นค่อยไป ตามพัฒนาการของเขา 
   1.3 การสอนควรใชสิ่งที่เป็นรูปธรรม ซึ่ง จะทําให้เด็กเกิดความเข้าใจที่ลึกซึ้งกว่า 
และสามารถติดตาม สามารถจินตนาการสร้างภาพในใจได้ การใช้อุปกรณ์ในการสอนสามารถทําให้
เกิดการทําความเข้าใจ และนึกภาพตามได้มมากข้ึน 
  2. การสังเกตพัฒนาการของนักเรียนอย่างชิด ทําให้ สามารถทราบถึง ความถนัด และ
พัฒนาการ ความสามารถที่เป็นลักษณะพิเศษของเด็กแต่ละคน 
  3. ในการทําความเช้าใจของเด็ก จะเข้าใจในด้านภาพรวมและส่วนย่อย แต่ในทางที่
เหมาะสม ควรสอนให้มองภาพโดยรวมก่อนแล้วค่อยลงในส่วนย่อย จะทําให้การทําการเข้าใจได้ดีขึ้น  
  4. ในการสอน ควรยกตัวอย่าง จากสถานการณ์ที่ใกล้ตัว นึกออกได้ง่าย ก่อนที่จะ
เชื่อมโยงสิ่งใหม่ กับสิ่งที่รู้เดิม ทําให้เกิดการซึมซับ และ มีลําดับการจัดระบบความรู้ได้ดีกว่า 
  5. ควรเปิดโอกาสให้เด็กมีปฏิสัมพันธ์กันจากสภาพแวดล้อมให้มาก มีปฎิสัมพันธ์
แลกเปลี่ยนระหว่างเด็กเองจะสามารถซึมซับข้อมูล ไปยังโครงสร้างทางสติปัญญา ที่ส่งเสริมการสร้าง
พัฒนาการทางสติปัญญาของเด็กได้ 
  Bruner (1966)  ได้วางหลักการจัดการศึกษา / การสอน ไว้โดยแบ่งเป็น 8 ด้าน 
เป็นหลักการจัดการจัดการเรียนรู้ที่เหมาะสมกับพัฒนาการตามวัยของผู้เรียนไว้ดังนี้ 
  1. การเรียนรู้ค้นพบสิ่งต่าง ๆ ด้วยตนเอง เป็นการเรียนรู้ที่มีความหมายสําหรับผู้เรียน 
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  2. การวิเคราะห์และจัดการโครงสร้างเนื้อหาการเรียนรู้อย่างเหมาะสม ควรเป็นสิ่งที่
ต้องทําก่อนการสอน  
  3. การจัดหลักสูตรแบบเกลียว (Spiral Curriculum) เป็นการจัดเนื้อหาวิชาให้มี 
ความสัมพันธ์ มีความต่อเนื่องกันตามประสบการณ์ของผู้เรียน ทําให้สามารถสร้างความคิดรวบยอดใน
ลักษณะเดียวกันแก่ผู้เรียนทุกวัยได้ ควรจัดเนื้อหาให้เหมาะสมกับพัฒนาการของผู้เรียน 
  4. การจัดการจัดการเรียนรู้ควรให้อิสระทางความคิดแก่ผู้เรียนเป็นการส่งเสริมความคิด 
สร้างสรรค์ในห้องเรียน 
  5. การสร้างแรงจูงใจภายในให้เกิดขึ้นกับผู้เรียน ถือเป็นสิ่งสําคัญในการจัดกิจกรรมการ
จัดการเรียนรู้ และเป็นการสร้างประสบการณ์ที่ดีแก่ผู้เรียน 
  6. การเรียนรู้ที่ดี จะได้จากการจัดการเนื้อหา ให้เหมาะสมกับ ระดับพัฒนาการทาง
สติปัญญาของผู้เรียน 
  7. การสอนให้มองภาพรวมให้เกิดการคิดรวบยอดเป็นสิ่งสําคัญและจําเป็นต่อผู้เรียน 
  8. การสร้างสถานการณ์ให้นักเรียนเรียนรู้ด้วยตนเองจะทําให้เกิดความเข้าใจได้ดียิ่งขึ้น 
และได้ประสบการณ์ท่ีดี  
  นิยม กิมานุวัฒน์ (2559) ได้ให้องค์ประกอบรูปแบบการจัดการเรียนรู้ โดยทั่วไปมี
องค์ประกอบสําคัญดังนี้ 
  1. หลักการของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ เป็นส่วนที่กล่าวถึงความเชื่อและแนวคิด
ทฤษฎีที่เป็นพ้ืนฐานของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ หลักการของรูปแบบการจัดการเรียนรู้จะเป็นตัว
ชี้นําการกําหนดจุดประสงค์เนื้อหา กิจกรรมและข้ันตอนการดําเนินงานในรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  2. จุดประสงค์ของรูปแบบการจัดการเรียนรู้เป็นส่วนที่ระบุถึงความคาดหวังที่ต้องการ
ให้เกิดข้ึนจากการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
   3. เนื้อหา เป็นส่วนที่ระบุถึงเนื้อหาและกิจกรรมต่าง ๆ ที่จะใช้ในการจัดการจัดการ
เรียนรู้เพื่อให้บรรลุวัตถุประสงค์ของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  4. กิจกรรมและขั้นตอนการดําเนินงาน เป็นส่วนที่ระบุถึงวิธีการปฏิบัติในขั้นตอนต่าง ๆ 
เมื่อนํารูปแบบการจัดการเรียนรู้ไปใช้ 
  5. การวัดและประเมินผล เป็นส่วนที่ประเมินถึงประสิทธิภาพผลของรูปแบบการเรียน 
การสอน 
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การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน (Project Based Learning) 
 ความหมายของโครงงาน 
 สถาบันส่งเสริมการสอนวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี (2548) ได้ให้คําจํากัดความว่า การ
จัดการเรียนรู้แบบโครงงาน เป็นกิจกรรมที่ เกี่ยวกับวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี เน้นการใช้
กระบวนการทางวิทยาศาสตร์ โดยผู้เรียนสามารถเลือกเรื่องที่ต้องการศึกษา และวางแผนในการ
ค้นคว้า เก็บข้อมูลด้วยตนเองตามความสนใจและระดับความรู้ความสามารถ การรวบรวมข้อมูล การ
ดําเนินการปฏิบัติทดลองหรือประดิษฐ์คิดค้น รวมทั้งการแปลผลสรุปผลและเสนอแนะผลการค้นคว้า
ด้วยตนเอง ในการตอบปัญหาที่สงสัยโดยมีอาจารย์หรือผู้เชี่ยวชาญช่วยให้คําปรึกษา 
สํานักนายกรัฐมนตรี สํานักงานคณะกรรมการการศึกษาแห่งชาติ (2542) ได้ให้ความหมายของการ
จัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงานไว้ว่า กิจกรรมการเรียนรู้ แบบโครงงานเป็นการจัดกิจกรรมที่เน้น
ประสบการณ์การเรียนรู้ที่ผู้ เรียนได้เลือก และ สร้างกระบวนการเรียนรู้ที่ผู้ เรียนให้ความสนใจ  
สงสัยและต้องการหาคําตอบด้วยตนเอง โดยใช้ความสามารถ วิธีการหาแหล่งข้อมูลที่หลากหลาย  
การนําเสนอข้อค้นพบที่มาจากการค้นคว้าด้วยตนเองจนสามารถนําไปประยุกต์ในชีวิตประจําวันได้ 
 สุปรีย์ บูรณะกณิษฐ (2556) ได้ให้ความหมายของการจัดการเรียนรู้แบบโครงงานว่า 
การเรียนรการสอนกิจกรรมโครงงานเป็นการจัดประสบการณ์ให้ผู้เรียนได้เลือกและสร้างกระบวนการ
เรียนรู้ในเรื่องที่ผู้เรียนสนใจ สงสัย ต้องการหาคําตอบอย่างลุ่มลึกด้วยตนเอง โดยใช้ความสามารถใน
หลาย ๆ ด้าน วิธีการและแหล่งข้อมูลที่หลากหลาย ลงมือปฏิบัติด้วยตนเองโดยมีการวางแผนไว้
ล่วงหน้าและค้นคว้าจากแหล่งข้อมูลที่หลากหลาย สรุป นําเสนอผลงาน และนําผลที่ได้ไปใช้ใน
ชีวิตประจําวัน โดยใช้วิธีการทางวิทยาศาสตร์ และมีอาจารย์ หรือ ผู้เชี่ยวชาญ เป็นผู้ให้คําปรึกษา 
ซึ่งความรู้ใหม่ สิ่งประดิษฐ์ใหม่ และวิธีการใหม่นั้น นักเรียนและครูไม่เคยรู้ หรือมีประสบการณ์มาก่อน 
(Unknown by all) 
 ธีรพัฒน์ วงศ์คุ้มสิน (2563) การเรียนรู้แบบโครงงานเป็นฐาน หมายถึงกระบวนการจัดการ
เรียนรู้ ที่เน้นผู้เรียนเป็นสําคัญในทุกขั้นตอนของการเรียนรู้ โดยให้ผู้เรียนเป็นผู้ปฏิบัติจริงตั้งแต่ 
การสํารวจค้นคว้า การวางแผนการเรียนรู้ การออกแบบการเรียนรู้ การสร้างสรรค์ ประยุกต์ใช้องค์
ความรู้ที่เรียนมาและการประเมินผลงานโดยผู้สอน มีบทบาทเป็นผู้จัดการการเรียนรู้  ผู้อํานวยความ
สะดวก ผู้ให้คําแนะนํา ปรึกษาเพ่ือให้โครงงานสําเร็จลุล่วง 
 สรุป การเรียนรู้แบบโครงงาน หมายถึง กระบวนการจัดการเรียนรู้  อย่างเป็นขั้นตอน 
ที่มุ่งเน้นการปฏิบัติจริง เพ่ือให้ได้ประสบการณ์ มีการเลือกหัวข้อ ออกแบบการทดลอง สืบค้นข้อมูล 
หาข้อสงสัย ข้อผิดพลาดในประเด็นที่สนใจ สรุปผล รายงานผลตามความสนใจของผู้เรียน เพ่ือให้ได้
ข้อค้นพบใหม ่จากการทดลองจริง ที่ครูผู้สอนและนักเรียนอาจยังไม่เคยมีประสบการณ์มาก่อน รวมถึง
การนําความรู้ที่ได้ประยุกต์ใช้ในชีวิตประจําวัน ส่งเสริมให้เกิด การวางแผน การทํางานเป็นขั้นตอน 
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การร่วมมือกันระหว่างสมาชิกเพ่ือสร้างปฏิสัมพันธ์ที่ดี การเกิดความคิดสร้างสรรค์ ทําให้เกิดความ
เข้าใจในสิ่งที่ต้องการเรียนรู้อย่างแท้จริง 
 ขั้นตอนการจัดการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน  
 ผู้วิจัยได้ทําการศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวข้องเกี่ยวกับขั้นตอนการจัดกิจกรรมการเรียนรู้แบบ
โครงงานโดยแสดงเป็นตารางสังเคราะห์ขั้นตอนการดําเนินกิจกรรมจากงานวิจัยที่เกี่ยวข้องดังต่อไปนี้ 
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 จากตารางสังเคราะห์ขั้นตอนการดําเนินกิจกรรมการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน ในงานวิจัย
ครั้งนี้ ผู้วิจัยได้รูปแบบการดําเนินการของ สํานักงานเลขาธิการสภาการศึกษากระทรวงศึกษาธิการ 
(2550) ซึ่งมีข้ันตอนการดําเนินกิจกรรม 4 ขั้นตอน ดังนี้  
 ขั้นตอนกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงาน 
 1. ขั้นน าเสนอ 
  ผู้สอนกําหนดให้ผู้เรียนศึกษาสถานการณ์จากเนื้อหาใบความรู้และข้อคําถามเกี่ยวกับ
สาระการเรียนรู้เพ่ือใช้เป็นแนวทางในการเรียนรู้  ให้ผู้เรียนศึกษาใบความรู้ มีสถานการณ์จําลองให้
ศึกษา และตัวอย่างของสถานการณ์ เนื้อหาและภาพประกอบ จากนั้นให้ผู้เรียนได้ตั้งคําถามและ
กําหนด แผนการจัดการ แต่ดําเนินโครงงาน เพ่ือกําหนด แนวทาง การวางแผนในการเรียนรู้ ร่วมกัน
ในแต่ละกลุ่ม  
 2. ขั้นการวางแผน 
  ผู้เรียนจําเป็นต้องร่วมมือกันวางแผนระดมความคิดอภิปรายหาผลสรุปของกลุ่มหลังจาก
นั้นนําไปดําเนินแนวทางการปฏิบัติ ร่วมกันออกความคิดเห็นเพ่ือดําเนินการ สร้างแนวทางปฏิบัติ 
ร่วมกันในแต่ละกลุ่ม เพ่ือออกแบบกระบวนการแก้ปัญหานําไปสู่การทดสอบสมมติฐาน  
 3. ขั้นปฏิบัติ 
  นําแผนที่ได้ร่วมกันวางแผนมาลงมือ ปฏิบัติร่วมกัน ผู้เรียนลงมือปฏิบัติกิจกรรมที่
วางแผนไว้ มีการจดบันทึกการทดสอบตัวแปรต่าง ๆ และสิ่งที่เกิดขึ้นระหว่างการทําการทดลองใน
สถานการณ์จริง เพื่อเขียนผลสรุปการทดลอง นําไปสู่การเขียนรายงานผลการทดลองที่ได้ทดลอง และ
ได้ทําการแกไ้ขปัญหานั้น ๆ  
 4. ขั้นประเมินผล  
  ขั้นการวัดและประเมินผลตามสภาพจริง โดยให้บรรลุจุดประสงค์การเรียนรู้ที่กําหนดไว้
ในแผนการจัดการเรียนรู้ โดยมีผู้สอน ผู้เรียนและเพ่ือนร่วมกันประเมิน ขั้นการวัดและประเมินผลตาม
สภาพจริง โดยให้บรรลุจุดประสงค์การเรียนรู้ที่กําหนดไว้ในแผนการจัดการเรียนรู้ โดยมีผู้สอน ผู้เรียน
และเพ่ือนร่วมกันประเมิน 
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งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องเรื่องการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
 ผู้วิจัยได้ศึกษาค้นคว้าจากงานวิจัยที่เกี่ยวข้องเกี่ยวกับการจัดการเรียนรู้แบบโครงงานไว้
ดังต่อไปนี้ 
 Yair Zadok (2020) กล่าวถึงประโยชน์ของการเรียนรู้ด้วยโครงงานในบริบทของการสอน
หุ่นยนต์ให้กับนักเรียนมัธยมต้น โดยได้ชี้แจงว่าการเรียนรู้ด้วยโครงงานเปิดโอกาสให้นักเรียนได้มีส่วน
ร่วมในการเรียนรู้จากประสบการณ์จริงซึ่งช่วยพัฒนาทักษะการคิดเชิงวิพากษ์ การแก้ปัญหา  
การทํางานร่วมกัน และการสื่อสาร และยังกล่าวถึงผลกระทบเชิงบวกที่การเรียนรู้ด้วยโครงงาน
สามารถมีต่อแรงจูงใจและการมีส่วนร่วมของนักเรียน ตลอดจนศักยภาพในการเรียนรู้ด้วยโครงงาน
เพ่ือส่งเสริมการเรียนรู้เชิงลึกและการถ่ายโอนความรู้ไปยังบริบทอ่ืน ๆ โดยรวมแล้ว บทความแนะนํา
ว่าการเรียนรู้ด้วยโครงงานเป็นวิธีการสอนที่มีประสิทธิภาพสําหรับการสอนวิทยาการหุ่นยนต์แก่
นักเรียนมัธยมต้น 
 Miguel. (2020) ได้ทําการทบทวนวรรณกรรมเอกสารงานวิชาการที่เกี่ยวข้องพบหลักฐาน
สนับสนุนประโยชน์ของการเรียนรู้ด้วยโครงงานในการศึกษา STEAM โดยกล่าวถึงประสิทธิภาพของ
การใช้การเรียนรู้บนฐานความท้าทาย หุ่นยนต์ และอุปกรณ์ทางกายภาพเพ่ือส่งเสริมการพัฒนาทักษะ
การคิดเชิงวิพากษ์ ทักษะการแก้ปัญหา ความคิดสร้างสรรค์ และการทํางานร่วมกันของนักเรียน 
ผู้เขียนยังได้เน้นย้ําถึงความสําคัญของการพิจารณากลยุทธ์การสอน วิธีการประเมิน และผลการเรียนรู้
ในการออกแบบประสบการณ์การเรียนรู้ด้วยโครงงาน บทความนี้ได้ให้ข้อมูลเชิงลึกที่ชี้ให้เห็น
ประโยชน์ว่าการเรียนรู้โดยใช้โครงงานมีประโยชน์ต่อนักเรียนในศตวรรษที่ 21 อย่างไร โดยให้โอกาส
ผู้เรียนใช้ความรู้ในบริบทของโลกแห่งความเป็นจริงและพัฒนาทักษะที่จําเป็นสําหรับอาชีพในอนาคต 
 Conde et al. (2020) สรุปว่าการเรียนรู้ด้วยโครงงาน (PBL) สามารถส่งเสริมการศึกษา 
STEAM ได้อย่างมีประสิทธิภาพเมื่อรวมเข้ากับชุดหุ่นยนต์และอุปกรณ์เสริมที่ใช้ร่วมกัน จากการศึกษา
พบว่า การเรียนรู้แบบโครงงาน มีผลกระทบเชิงบวกต่อแรงจูงใจของนักเรียน การมีส่วนร่วม และ 
ผลการเรียนรู้เมื่อรวมกับโอกาสในการเรียนรู้จากประสบการณ์จริง เช่น โอกาสที่ได้รับจากชุดหุ่นยนต์
และอุปกรณ์เสริมที่ใช้ในทํานองเดียวกัน การศึกษาโดย Jawaid et al. (2019) พบว่าการเรียนรู้โดย
ใช้โครงงานร่วมกันในวิทยาการหุ่นยนต์สามารถเป็นเครื่องมือทางการศึกษาที่มีประสิทธิภาพสําหรับ
เด็กเล็ก นักเรียนสามารถพัฒนาทักษะการแก้ปัญหา การคิดเชิงวิพากษ์ และการทํางานเป็นทีม ซึ่ง
จําเป็นต่อความสําเร็จในการทํางานในศตวรรษที่ 21 โดยมีส่วนร่วมใน PBL กับวิทยาการหุ่นยนต์ การ
ค้นพบนี้ชี้ให้เห็นว่า PBL สามารถให้ประสบการณ์อันมีค่าในโลกแห่งความเป็นจริงแก่นักเรียนและ
โอกาสในการพัฒนาทักษะที่สําคัญ ทําให้เป็นแนวทางการสอนที่มีค่าสําหรับนักการศึกษาในการ
พิจารณา 
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 Tomàs et al. (2013) ได้นําเสนอตัวอย่างการเรียนรู้ตามโครงการที่ใช้คอมพิวเตอร์วิทัศน์
เพ่ือควบคุมแขนหุ่นยนต์ ซึ่งเป็นโอกาสสําหรับนักเรียนในการเรียนรู้ทักษะการเขียนโปรแกรมและ
วิศวกรรม ผลการศึกษาพบว่าการเรียนรู้ด้วยโครงงานเมื่อรวมกับวิทยาการหุ่นยนต์และคอมพิวเตอร์  
วิทัศน์ สามารถเพ่ิมความสามารถในการแก้ปัญหาและการคิดเชิงวิพากษ์ของนักเรียน ตลอดจนทักษะ
การทํางานเป็นทีมและการสื่อสาร นอกจากนี้ยังช่วยให้พวกเขาพัฒนาความเข้าใจอย่างลึกซึ้งยิ่งขึ้น
เกี่ยวกับแนวคิดและทฤษฎีที่เรียนรู้ในชั้นเรียน โดยรวมแล้ว การศึกษานี้ชี้ให้เห็นว่าการเรียนรู้ด้วย
โครงงานด้วยหุ่นยนต์และคอมพิวเตอร์วิทัศน์สามารถมอบประสบการณ์การเรียนรู้ที่มีความหมายและ
มีส่วนร่วมสําหรับนักเรียนในศตวรรษที่ 21 ซึ่งช่วยให้พวกเขาได้รับทักษะที่จําเป็นสําหรับบุคลากรใน
อนาคต 
 Lathifah et al. (2019) ได้เสนอว่าการเรียนรู้ด้วยโครงงานโดยใช้หุ่นยนต์ในโรงเรียน
ประถมศึกษาสามารถก่อให้เกิดประโยชน์หลายประการแก่นักเรียนในศตวรรษที่ 21 ผลการศึกษา
พบว่าการศึกษาด้านวิทยาการหุ่นยนต์สามารถเพ่ิมพูนทักษะการแก้ปัญหา การทํางานเป็นทีม 
ความคิดสร้างสรรค์ และความสามารถในการคิดเชิงวิพากษ์ของนักเรียน นอกจากนี้ยังสามารถเพ่ิม
แรงจูงใจและความสนใจของนักเรียนในวิชา STEMโดยการนําความรู้ด้านวิทยาการหุ่นยนต์มาใช้ใน
โรงเรียนประถมศึกษาสามารถช่วยเตรียมนักเรียนให้พร้อมสําหรับการประกอบอาชีพในอนาคตใน
สาขา STEM และเพ่ิมพูนความรู้ด้านเทคโนโลยี โดยรวมแล้ว การศึกษานี้เน้นให้เห็นถึงศักยภาพของ
การเรียนรู้ด้วยโครงงานโดยใช้หุ่นยนต์เพ่ือประโยชน์ของนักเรียนในศตวรรษที่ 21 
 Darmawansah et al. (2023) ได้ทําการนําเสนอการวิเคราะห์ที่ครอบคลุมเกี่ยวกับ
แนวโน้มล่าสุดและทิศทางการวิจัยในการศึกษา STEM ที่ใช้ในการสอนด้านหุ่นยนต์ การศึกษาใช้
วิธีการทบทวนวรรณกรรมอย่างเป็นระบบตามรูปแบบการเรียนรู้ที่ใช้เทคโนโลยีเป็นฐานเพ่ือระบุจุด
โฟกัสการวิจัยและแนวโน้มในสาขานั้น ผลการวิจัยชี้ให้เห็นว่าการศึกษา STEM ที่ใช้หุ่นยนต์เป็นสาขา
ที่เติบโตอย่างรวดเร็วและได้รับความสนใจเพ่ิมขึ้นในช่วงหลายปีที่ผ่านมา การศึกษาเน้นย้ําถึง
ความสําคัญของการเรียนรู้ด้วยโครงงาน ซึ่งเปิดโอกาสให้นักเรียนได้พัฒนาทักษะการคิดเชิงวิพากษ์ 
การแก้ปัญหา และการทํางานร่วมกันผ่านประสบการณ์จริงกับปัญหาในโลกแห่งความเป็นจริง  
โดยผู้วิจัยได้ให้ข้อสังเกตว่าการวิจัยในอนาคตควรมุ่งเน้นไปที่การเพ่ิมประสิทธิภาพของการศึกษา 
STEM ที่ใช้หุ่นยนต์เป็นพ้ืนฐานผ่านการบูรณาการของเทคโนโลยีที่เกิดขึ้นใหม่ เช่น ปัญญาประดิษฐ์ 
การเรียนรู้ของเครื่อง และความจริงเสริม โดยรวมแล้ว การศึกษานี้ให้ข้อมูลเชิงลึกที่มีคุณค่าสําหรับ
นักการศึกษาและนักวิจัยที่สนใจในการพัฒนาโปรแกรมการศึกษา STEM ที่เป็นนวัตกรรมและมี
ประสิทธิภาพซึ่งจะเป็นประโยชน์ต่อนักเรียนในศตวรรษท่ี 21 
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 Ayman Aly, & Hoda S. Abdel Hafez (2020) โดยผู้ค้นคว้าได้ให้ข้อสรุปว่าการเรียนรู้
ด้วยโครงงาน (PBL) ของวิทยาการหุ่นยนต์สามารถเพ่ิมผลการเรียนรู้ของนักศึกษาวิศวกรรมได้อย่างมี
นัยสําคัญ บทความนี้นําเสนอผลการศึกษาที่ดําเนินการเพ่ือตรวจสอบประสิทธิภาพของ การเรียนรู้
แบบโครงงาน ของวิทยาการหุ่นยนต์ในการพัฒนาความเข้าใจของนักศึกษาวิศวกรรมเกี่ยวกับแนวคิด
ของวิทยาการหุ่นยนต์และความสามารถในการนําไปใช้ในสภาพแวดล้อมจริง การทบทวนวรรณกรรม
พบว่า การเรียนรู้แบบโครงงาน  ของวิทยาการหุ่นยนต์ช่วยพัฒนาทักษะการคิดวิเคราะห์ การ
แก้ปัญหา การสื่อสาร และการทํางานเป็นทีมของนักเรียน ซึ่งเป็นความสามารถที่จําเป็นสําหรับ
ความสําเร็จในศตวรรษที่ 21 บทความเน้นย้ําถึงความสําคัญของการบูรณาการ การเรี ยนรู้แบบ
โครงงาน ของวิทยาการหุ่นยนต์ในหลักสูตรวิศวกรรมศาสตร์ เพ่ือเตรียมนักศึกษาให้พร้อมสําหรับ
ความต้องการของแรงงานยุคใหม่ 
 Yudin et al.  (2018) ได้ทําการทบทวนวรรณกรรมสํารวจประโยชน์ของการเรียนรู้ด้วย
โครงงานในบริบทของชั้นเรียนระยะสั้นโดยใช้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้ วยองค์ประกอบเมคคาทรอนิกส์  
โดยพบว่าแนวทางการ ทําโครงงานช่วยให้นักเรียนพัฒนาทักษะต่าง ๆ รวมถึงการทํางานเป็นทีม 
การแก้ปัญหา และการสื่อสาร นักเรียนยังแสดงให้เห็นถึงการมีส่วนร่วมและแรงจูงใจในระดับสูงตลอด
หลักสูตร การศึกษาเน้นศักยภาพของการเรียนรู้ด้วยโครงงานเพ่ือสนับสนุนการพัฒนาทักษะใน
ศตวรรษท่ี 21 ของนักเรียน 
 Anton Yudin et al.  (2018) ได้นําเสนอผลลัพธ์ของโปรแกรมการศึกษาตามโครงการ
ระยะสั้นแบบเร่งรัดเกี่ยวกับหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยองค์ประกอบเมคคาทรอนิกส์ โดยโปรแกรมกิจกรรม
นี้ออกแบบมาเพ่ือท้าทายนักเรียนและออกแบบให้ส่งเสริมประสบการณ์จริงในสาขาวิทยาการหุ่นยนต์ 
โดยพบว่านักเรียนแสดงความสนใจและความกระตือรือร้นอย่างมากต่อโปรแกรมกิจกรรมทีจัดขึ้น 
และ สามารถทํางานที่ท้าทายได้สําเร็จ โปรแกรมกิจกรรมที่จัดขึ้นยังช่วยพัฒนาทักษะการแก้ปัญหา
การทํางานเป็นทีมและความสามารถในการคิดเชิงวิพากษ์ ซึ่งผู้วิจัยได้ให้ข้อเสนอแนะว่าโปรแกรม
กิจกรรมการเรียนรู้ด้วยหุ่นยนต์ที่จัดขึ้นสามารถนํามาหรับเป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพในการเสริมสร้าง
ประสบการณ์ในเชิงภาคปฏิบัติและประสบการณ์จริงในสาขา STEM แก่นักเรียน และสามารถช่วย
เตรียมความพร้อมสําหรับอาชีพในอนาคตในสาขาเหล่านี้ 
 Shahid. (2022) ได้ทําการศึกษาแสดงให้เห็นถึงประสิทธิผลของการใช้คอมพิวเตอร์ช่วย
สอนในแนวทางการเรียนรู้ด้วยโครงงานสําหรับรายวิชาหุ่นยนต์ มีการใช้ โปรแกรม SimMechanics 
และ MATLAB เป็นเครื่องมือในการออกแบบและจําลองระบบหุ่นยนต์ ซึ่งช่วยให้นักเรียนได้พัฒนา
ทักษะทั้งในด้านการออกแบบกลไกและซอฟต์แวร์ วิธีการตามโครงการทําให้นักเรียนสามารถ
ประยุกต์ใช้ความรู้ทางทฤษฎีของพวกเขาได้จริง ช่วยให้พวกเขาเข้าใจถึงความสําคัญของการบูรณา
การและทักษะการแก้ปัญหา ผลการวิจัยพบว่านักเรียนที่เข้าร่วมในแนวทางแบบโครงงานแสดงให้เห็น
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ถึงความเข้าใจที่ลึกซึ้งยิ่งขึ้นในเนื้อหาของหลักสูตร รวมถึงความสามารถที่เพ่ิมขึ้นในการนําความรู้นั้น
ไปใช้กับปัญหาในโลกแห่งความเป็นจริง ดังนั้น การเรียนรู้ด้วยโครงงานพร้อมกับเครื่องมือ
คอมพิวเตอร์ช่วยสอนจึงเป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพในการยกระดับผลการเรียนรู้ของนักเรียนในศตวรรษ
ที่ 21 ในสาขา STEM 
 ปาริชาติ เภสัชชา (2554) ได้ทํางานวิจัยเรื่อง การพัฒนากิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงาน
หุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรม มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับครูผู้สอนสาระเทคโนโลยี
สารสนเทศ โดยงานวิจัยชิ้นนี้มีจุดมุ่งหมายเพ่ือ 1 พัฒนาและหาประสิทธิภาพของการพัฒนากิจกรรม
การเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับ
ครูผู้สอนสาระเทคโนโลยีสารสนเทศ 2 เพ่ือเปรียบเทียบผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนก่อนและหลังการจัด
กิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) 
นักเรียนและ 3 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจของครูผู้สอนและนักเรียนที่มีต่อการจัดกิจกรรมการเรียนรู้
แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) ที่สร้างขึ้น 
 โดยประกอบไปด้วยกลุ่มตัวอย่าง 2 กลุ่มคือ 1 ครูผู้สอน ได้แก่ ครูผู้สาขาเทคโนโลยี
สารสนเทศสังกัดสํานักงานเขตพ้ืนที่การศึกษาประถมศึกษาเชียงใหม่เขต 5 ภาคเรียนที่ 2 ปีการศึกษา 
2554 โรงเรียนบ้านมูเซอโรงเรียนบ้านห้วยน้ําขาวและโรงเรียนบ้านห้วยหล่อดูก โรงเรียนละ 1 คน
รวมทั้งสิ้น 3 คนได้มาจากวิธีเลือกแบบเจาะจงเนื่องจากเป็นครูผู้สอนในกลุ่มสาระเทคโนโลยี
สารสนเทศที่มีความสนใจในการจัดกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์และสนใจเข้าร่วมการวิจัย
ครั้งนี้กลุ่มที่ 2 ได้แก่นักเรียนชั้นประถมศึกษาปีที่ 1 ถึงระดับมัธยมศึกษาปีที่ 3 สังกัดสํานักงานเขต
พ้ืนที่การศึกษาประถมศึกษาเชียงใหม่เขต 5 ภาคเรียนที่ 2 ปีการศึกษา 2554 โรงเรียนบ้านมูเซอ
โรงเรียนบ้านห้วยน้ําขาวและโรงเรียนบ้านห้วยหล่อดูก โรงเรียนละ 5 คนรวมทั้งสิ้นจํานวน 15 คนโดย
ได้มาจากการเลือกแบบเจาะจงเนื่องจากเป็นนักเรียนที่อยู่ในโรงเรียนครูผู้สอนสาระเทคโนโลยี
สารสนเทศในกลุ่มที่ 1 โดยครูผู้สอนดังกล่าวได้เรื่องนักเรียนที่มีความสนใจการเรียนรู้แบบโครงงาน
หุ่นยนต์และสนใจเข้าร่วมกิจกรรมการวิจัยครั้งนี้  
 เนื้อหาที่ใช้ในครั้งนี้ประกอบไปด้วยตอนที่ 1 ความรู้เกี่ยวกับการจัดกิจกรรมโครงงาน
คอมพิวเตอร์ 2 การออกแบบและสร้างควบคุมหุ่นยนต์อัตโนมัติ 3 การพัฒนาโครงงานโดยใช้หุ่นยนต์
เป็นเครื่องมือ การจัดกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ  
มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับครูผู้สอนสารสนเทศผู้วิจัยได้ดําเนินการประกอบไปด้วย 2 ขั้นตอน
คือ  
 1. ขั้นพัฒนากิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์ โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ 
มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับครูผู้สอนสาระเทคโนโลยีสารสนเทศมีขั้นตอนย่อยคือ1) ศึกษา
วิธีการหลักการทฤษฎีเทคนิควิธีการพัฒนากิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานการจัดการเรียนรู้โดยใช้
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หุ่นยนต์เป็นเครื่องมือสร้างบทเรียนโปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) จากเอกสารที่เกี่ยวข้อง
ทั้งในและต่างประเทศ 2) ศึกษาหลักสูตร การศึกษาขั้นพ้ืนฐานพุทธศักราช 2551 ตัวชี้วัดและสาระ
การเรียนรู้กลุ่มสาระการงานอาชีพและเทคโนโลยีระดับประถมศึกษาและมัธยมศึกษาตามตัวชี้วัดที่
กําหนด 3) วิเคราะห์โครงสร้างบทเรียน โปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับการจัด
กิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์และเนื้อหาสําหรับการเรียนรู้เรื่องการจัดทําโครงงาน
คอมพิวเตอร์โดยใช้หุ่นยนต์เป็นเครื่องมือ 4) แบบประเมินคุณภาพของกิจกรรมการเรียนรู้ ไปให้
ผู้เชี่ยวชาญประเมินให้คะแนนและหาค่าเฉลี่ยส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานผลปรากฏว่ากิจกรรมการเรียนรู้
แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) อยู่ในระดับเหมาะสม

มากที่สุดที่ x̄ = 4.70 และ S.D. = 0.1 2  
 2. การทดสอบประสิทธิภาพของกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียน
โปรแกรม มัลติพอยท์ (Multi Point) เมื่อผ่านการตรวจสอบจากผู้เชี่ยวชาญนํามาปรุงแก้ไขเรียบร้อย
ผู้วิจัยได้นํากิจกรรมการเรียนรู้นี้ไปหาประสิทธิภาพของกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดย
ใช้ โปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) ไปทดสอบเป็นโครงการนําร่องให้กับนักเรียนโดยใช้
สถานการณ์จริงเพื่อตรวจคุณภาพของกิจกรรมการเรียนรู้ก่อนที่จะนําไปใช้กับกลุ่มตัวอย่างจริง  
 ผลการศึกษาพบว่าการพัฒนากิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียน
โปรแกรมแบบ มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับครูผู้สอนเทคโนโลยีสารสนเทศมีประสิทธิภาพ E1 
E2 เท่ากับ 87.75 และ 80 7.73 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ 80/80 นักเรียนมีผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนสูงขึ้น
อย่างมีนัยยะสําคัญทางสถิติที่ระดับ 0.1 หลังจากการจัดกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดย
ใช้บทเรียนโปรแกรมแบบมัลติพอยท์ (Multi Point) ครูผู้สอนและนักเรียนมีความพึงพอใจต่อการจัด
กิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยใช้กิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียนโปรแกรม
แบบมัลติพอยท์ (Multi Point) อยู่ในระดับมากที่สุด  
 ซึ่งจากงานวิจัยชิ้นนี้แสดงให้เห็นว่ากิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานหุ่นยนต์โดยใช้บทเรียน
แบบโปรแกรม มัลติพอยท์ (Multi Point) สําหรับครูผู้สอนเทคโนโลยีสารสนเทศเป็นนวัตกรรมที่มี
บทบาทสําคัญในการช่วยให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้ตามวัตถุประสงค์อย่างมีประสิทธิภาพสามารถ
นําไปใช้เป็นกิจกรรมการเรียนรู้เพ่ิมเติมในกลุ่มสาระการเรียนรู้การงานอาชีพและเทคโนโลยีได้อย่างดี
ในระดับชั้นประถมศึกษาและมัธยมศึกษาตอนต้นเป็นกิจกรรมที่สามารถเพ่ิมพูนความรู้ความเข้าใจ
และประสบการณ์ให้นักเรียนได้ตามผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง 
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ  
 จากงานวิจัยที่ผู้วิจัยได้สืบค้นมาแสดงให้เห็นถึงประสิทธิภาพของ การเรียนรู้ในรูปแบบ
โครงงาน ที่ส่งเสริมการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของนักเรียน และศักยภาพในการส่งเสริมการพัฒนา
ทักษะของนักเรียนในศตวรรษที่ 21 โดยเฉพาะอย่างยิ่งในสาขาสะเต็มศึกษา การศึกษายังแสดงให้เห็น
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ว่าการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงาน สามารถบูรณาการได้ในหลายบริบทของการจัดการเรียนรู้ และ
สามารถนํากระบวนการ มาปรับใช้ในรูปแบบการสอนได้หลากหลาย ส่งเสริมให้นักเรียน กล้าคิดกล้า
แสดงออก มีการปรึกษาร่วมกัน มีการแลกเปลี่ยนแนวคิดซึ่งกันและกัน มีการทํางานอย่างเป็นระบบ 
และได้ผลลัพธ์ที่ดีในการจัดกิจกรรมการเรียนการสอน 
 
การน าหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ 
 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องเกี่ยวกับการจัดการเรียนรู้โดยใช้หุ่นยนต์ 
 ผู้วิจัยได้ทําการศึกษาเอกสารงานวิจัยในสาขาต่าง ๆ ที่มีการนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัด
กิจกรรมการจัดการเรียนรู้ไว้ดังนี้  
 ศศิธร ศรีวงษ์ญาติดี (2560) การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โปรแกรมหุ่นยนต์ด้วยวัฏจักรการ
เรียนรู้ 7e เพ่ือส่งเสริมความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์ โดยงานวิจัยชิ้นนี้มีจุดประสงค์
เพ่ือพัฒนารูปแบบศึกษาผลการเรียนรู้ของรูปแบบและเพ่ือนําเสนอรูปแบบโดยใช้ผู้เชี่ยวชาญและ
ผู้เชี่ยวชาญ 15 ท่าน ได้แก่ ผู้เชี่ยวชาญด้านการจัดการเรียนรู้แบบวัฏจักรการเรียนรู้ 7e ผู้เชี่ยวชาญ
ทางด้านการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์และผู้เชี่ยวชาญทางด้านการสอนโปรแกรมหุ่นยนต์ในการ
ประเมินรูปแบบที่ได้มาและได้ทําการทดลองกับเด็กนักเรียนมัธยมศึกษาปีที่ 2 และปีที่ 3 จํานวน 25 
คน โดยมีเครื่องมือที่ ใช้การวิจัยคือแบบประเมินรับรองรูปแบบแผนการจัดการเรียนรู้แบบวัด
ความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์แบบสังเกตพฤติกรรมและแบบสอบถามความพึงพอใจ
ของนักเรียนที่มีต่อรูปแบบวิเคราะห์ข้อมูลด้วยค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
 โดยจัดให้นักเรียนได้ทําการแบ่งกลุ่ม 2-3 คนต่อกลุ่มและให้นักเรียนสามารถเรียนรู้
โปรแกรมหุ่นยนต์ได้อย่างครอบคลุมทั่วถึงการวัดและประเมินผลครูสามารถประเมินการเรียนของ
นักเรียนจากพฤติกรรมการให้ความร่วมมือปฏิบัติกิจกรรมแก้ไขปัญหาและผลแตกการทําใบงานการ
เรียนรู้เพื่อกําหนดตามเกณฑ์การเรียนรู้หุ่นยนต์  
  ขั้นตอนที่ 1 ขั้นเร้าความสนใจโดยให้นักเรียนประกอบหุ่นยนต์ภายในเวลาที่กําหนดและ
ให้นักเรียนเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เดินตามเส้นเพ่ือพิชิตเส้นชัย เป็นการกระตุ้นความคิดของ
นักเรียนที่ทําให้นักเรียนได้ตั้งคําถามกําหนดประเด็นที่จะศึกษา คอยกระตุ้นด้วยการให้โจทก์กับ
นักเรียนก่อนแต่ไม่ควรบังคับให้นักเรียนปฏิบัติหรือยอมรับสิ่งที่ครูสนใจ  
  ขั้นตอนที่ 2 ขั้นสํารวจและค้นหา เป็นขั้นที่นักเรียนต้องศึกษาและรวบรวมความรู้
เกี่ยวกับโปรแกรมและการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ตามคําถามที่ครูได้ให้ไว้หรือสถานการณ์ที่กําหนดไว้
เป็นขั้นเร้าความสนใจโดยใช้สื่อการเรียนรู้คือเว็บไซต์ และวีดิทัศน์ โดยครูทําหน้าที่เป็นเพียงให้สื่อการ
เรียนรู้เพ่ือประโยชน์ที่เกิดขึ้นในการเรียนที่ได้ศึกษาค้นคว้าและรวบรวมความรู้ นักเรียนได้เข้าถึง
ข้อมูลและได้เรียนรู้อย่างครอบคลุมทั่วถึงซึ่งนักเรียนสามารถพัฒนาแก้ปัญหาได้อย่างสร้างสรรค์ได้
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มากขึ้นและจากการสํารวจความคิดเห็นของนักเรียนมีความพึงพอใจต่อการศึกษาโดยการรวบรวม
ความรู้จากสื่อวีดีทัศน์เสริมความรู้ในระดับมากที่สุดลองลงที่นักเรียนมีความพึงพอใจในระดับมากคือ
ศึกษารวบรวมความรู้จากบทเรียนออนไลน์ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.8 และ 4.32 ตามลําดับ 
  ขั้นตอนที่ 3 ขั้นอธิบายนักเรียนและคุณครูจะมีบทบาทร่วมกันคือนักเรียนจะดําเนิน
ปฏิบัติกิจกรรมกลุ่มร่วมกับการระดมความคิดด้วยว่าความคิดของตัวเองสืบเนื่องจากขั้นสํารวจและ
ค้นหาที่นักเรียนแต่ละคนได้ทําการรวบรวมข้อมูลความรู้จากสื่อการเรียนรู้มาสรุปเป็นแนวคิดของกลุ่ม 
หลังจากการสํารวจความพึงพอใจของนักเรียนที่มีต่อกิจกรรมการเรียนรู้พบว่า 1 ได้ทํากิจกรรมกลุ่มที่
ร่วมกันระดมความคิดเพ่ือทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์และแก้ไขปัญหาสองได้ร่วมกัน
ระดมความคิดเพ่ือประกอบหุ่นยนต์และ 3 ได้ร่วมกันระดมความคิดเพ่ือตอบคําถามจําลองความคิด 
โดยค่าเฉลี่ยเท่ากับ �̅� = 4.76 4.60 และ �̅� = 4.56 ตามลําดับ  
  ขั้นตอนที่ 4 ขั้นขยายความรู้ โดยให้นักเรียนขยายความรู้โดยการอธิบายหลักการหรือ
แนวทางในการแก้ไขปัญหาที่ได้ร่วมกันวางแผนจําลองความคิดผ่านใบงานการเรียนรู้โปรแกรมหุ่นยนต์
ขยายความรู้ของกลุ่มตนเองโดยอธิบายหลักการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ผ่านการบันทึกภาพทั้ง
ภาพนิ่งและภาพเคลื่อนไหวทําให้นักเรียนได้พัฒนาความรู้ความสามารถในการแก้ไขปัญหาได้อย่าง
สร้างสรรค์ ในส่วนของการวัดและประเมินผลผู้ได้ประเมินการเรียนรู้ของนักเรียนผ่านไปงานการ
เรียนรู้โปรแกรมหุ่นยนต์ผลจากการปฏิบัติกิจกรรมนี้เป็นภาพนิ่งและภาพเคลื่อนไหวและพฤติกรรม
การปฏิบัติกิจกรรมในการแก้ปัญหาจากการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ตามเกณฑ์การเรียนรู้หุ่นยนต์และ
จากการศึกษาความพึงพอใจของนักเรียนที่มีต่อรูปแบบพบว่าในขั้นการขยายความรู้นักเรียนมีความ
พึงพอใจระดับมากที่สุดคือนักเรียนแต่ละกลุ่มและขยายความรู้โดยอธิบายหลักการเขียนโปรแกรม
หุ่นยนต์ผ่านการบันทึกภาพเคลื่อนไหวและมีความพึงพอใจระดับมากคือเด็กนักเรียนแต่ละกลุ่มได้
ขยายความรู้โดยการนําใบงานการเรียนรู้โปรแกรมหุ่นยนต์ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.84 และ 4.48 ตามลําดับ  
  ขั้นตอนที่ 5 ขั้นแลกเปลี่ยนการเรียนรู้ โดยการที่ครูกระตุ้นนักเรียนให้สถานการณ์ที่เป็น
ปัญหาและนักเรียนแต่ละกลุ่มร่วมกันปฏิบัติกิจกรรมตั้งแต่สํารวจและค้นหาจากนั้นจึงนํามาอธิบาย
และขยายความนําไปสู่การแลกเปลี่ยนเรียนรู้ ซึ่งนักเรียนแต่ละกลุ่มต้องนําเสนอผลงานหรือวิธีการใช้
การแก้ปัญหาของตนเองซึ่งนักเรียนจะเกิดการเรียนรู้ในทางที่เป็นผู้รับและผู้ให้ความรู้ ซึ่งพบว่ามีค่า
แลกเปลี่ยนเรียนรู้มีความพึงพอใจในระดับมากที่สุดได้แก่ 2 ประเด็น คือ การแบ่งปันภาพเคลื่อนไหว
หลักการแก้ปัญหาการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์และการได้ร่วมแลกเปลี่ยนแสดงความคิดเห็น
ของเพ่ือนต่างกลุ่มค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.84 และ 4.52  
  ขั้นตอนที่ 6 ขั้นประเมิน โดยครูได้ทําการประเมินในระหว่างการเรียนรู้ของนักเรียน
ตลอดเวลาเพ่ือนําไปสู่การประเมินผลรวม โดยคําว่าขั้นตอนการประเมินนักเรียนมีความพึงพอใจ
ระดับมากที่ สุ ดประกอบไปด้วย 2 ประเด็น  คือ  ผู้ ประเมินผลการแก้ปัญหาในการเขียน
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โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ผ่านการบันทึกภาพเคลื่อนไหวของนักเรียนและนักเรียนได้ประเมินตนเอง
หลังการเรียนด้วยการสะท้อนความรู้ที่ได้รับซึ่งมีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.72 และ 4.52 ตามลําดับ  
  ขั้นตอนที่ 7 ขั้นนําความรู้ไปใช้โดยนักเรียนจะตอบคําถามสะท้อนการเรียนรู้การเขียน
โปรแกรมหุ่นยนต์ การจัดการเรียนรู้แสดงให้เห็นถึงองค์ความรู้และกระบวนการขั้นตอนที่นักเรียน
ได้รับหลังจากนั้นครูและนักเรียนร่วมมือกันอภิปรายสรุปความรู้หลักการข้อค้นพบข้อเสนอแนะ
หลังจากการปฏิบัติกิจกรรม พบว่าการที่ครูและนักเรียนร่วมมือกันอภิปรายสรุปความรู้หลังการปฏิบัติ
กิจกรรมมีความพึงพอใจในระดับมากนักเรียนได้ตอบคําถามเพ่ือนําความรู้ที่ได้ไปใช้จากแบบวัด
ความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.52 และ 3.88 ตามลําดับ  
  ซึ่งผลวิจัยพบว่ารูปแบบที่พัฒนาขึ้นประกอบด้วย 7 ขั้นตอน ได้แก่ 1) ขั้นเร้าความสนใจ 
2) ขั้นสํ ารวจ และค้นหา 3) ขั้นอธิบาย 4) ขั้นขยายความรู้  5) ขั้นแลกเปลี่ยนการเรียนรู้ 
6) ขั้นประเมิน 7) ขั้นนําความรู้ไปใช้องค์ประกอบของรูปแบบประกอบด้วย 4 องค์ประกอบ ได้แก่ 
1) ครู 2) นักเรียน 3) การเรียนรู้ และ 4) การวัดและประเมินผลโดยรูปแบบการเรียนรู้โปรแกรม
หุ่นยนต์ด้วยวัฏจักรการเรียนรู้ 7e เพ่ือส่งเสริมความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์พบว่า
คะแนนเฉลี่ยพฤติกรรมความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์ของนักเรียนหลังเรียนสูงกว่า
ก่อนเรียนอย่างมีนัยยะสําคัญที่ทางสถิติ 0.5  
  จากงานวิจัยชิ้นนี้ได้มีข้อเสนอแนะในการจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยการเรียนรู้  
1) โปรแกรมหุ่นยนต์ซึ่งมีความสอดคล้องกับการสอนแบบ STEM Education ส่งผลให้ผู้เรียนเกิดการ
เรียนรู้อย่างมีประสิทธิภาพ 2) ในการเรียนรู้รูปแบบนี้อาจมีข้อจํากัดในเรื่องของเครื่องมือนั้นคือ
หุ่นยนต์ซึ่งมาโรงเรียนพบปัญหาเรื่องการขาดแคลนเครื่องมือแต่มีความต้องการจัดการเรียนรู้ใน
รูปแบบนี้ผู้วิจัยจึงขอทางเลือกในการเรียนรู้คือโปรแกรมจําลองในการเขียนควบคุมหุ่นยนต์ทั้งที่เป็น
แบบเว็บการศึกษา (Web Education) และบนอุปกรณ์พกพา (Mobile) โลเคชั่นทําให้สามารถเรียนรู้
ได้อย่างไร้ข้อจํากัด และ 3) กิจกรรมการเรียนรู้ครั้งนี้สามารถจัดได้กับนักเรียนระดับชั้นมัธยมศึกษา
ตอนต้นและตอนปลายมีการพัฒนาความสามารถในการแก้ปัญหาอย่างสร้างสรรค์ซึ่งสามารถพัฒนาได้
ทุกช่วงวัย  
  งานวิจัยชิ้นนี้แสดงถึงความน่าสนใจของการนําหุ่นยนต์มาใช้ในการประกอบการจัดการ
เรียนรู้และมาใช้ในการดําเนินการจัดการเรียนรู้แสดงให้ถึงพัฒนาการของนักเรียนในการแก้ปัญหาและ
จัดการสถานการณ์ตรงหน้าจากประสบการณ์จริงโดยที่เป็นการจัดการเรียนรู้ที่ไม่มีความน่าเบื่อและ
นักเรียนมีความพอใจอย่างมากต่อกิจกรรมการเรียนรู้  
  Shuchi Grover. (2011) มหาวิทยาลัย ฮาวาร์ดได้ทําการศึกษาการดําเนินกิจกรรมการ
จัดการเรียนรู้ของ นักเรียน 8 คน อายุระหว่าง 13 ปี เข้าร่วมกิจกรรมค่ายหุ่นยนต์ในช่วงมิถุนายนปี 
2010 ในกลางเมืองอินเดียโดยกิจกรรมดําเนินใช้เวลา 8 ชั่วโมงต่อวันและดําเนินกิจกรรมในระยะเวลา 
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5 วันโดย ผู้สอนเป็นวิจัยเป็นผู้ ดําเนินการจัดกิจกรรมพร้อมทั้งเป็นผู้ดําเนินการวิจัยและเก็บข้อมูล 
และมีการดําเนินกิจกรรมการดําเนินโครงงานหุ่นยนต์ ตามตาราง โดย  วันที่ 1 เช้าแนะนําหุ่นยนต์ 
Gogo Board ที่พัฒนาโดยผู้วิจัยเองอธิบายความสําคัญของเซ็นเซอร์มอเตอร์อุปกรณ์อินพุตเอาต์พุต 
วันที่  1 ช่วงบ่าย เริ่มต้นเขียนภาษา Logo วันที่  2 บ่าย เริ่มแบ่งงานและให้นักเรียนเชื่อมต่อ 
โกโปรบอร์ดเข้ากับอุปกรณ์เซ็นเซอร์และอุปกรณ์ Output วันที่ 3 และ วันที่ 4 นักเรียนร่วมกัน
ออกแบบโครงงานหุ่นยนต์เริ่มต้นเขียนโปรแกรมและประกอบชิ้นส่วนและดําเนินการทําโครงงาน
หุ่นยนต์ วันที่ 5 นักเรียนเป็นผู้สาธิตโครงงานหุ่นยนต์และทําโปสเตอร์นําเสนอแก่ครอบครัวและบุคคล
ที่สนใจผู้วิจัยได้ใช้เครื่องมือ เป็นแบบทดสอบก่อนเรียนและหลังเรียน ในทุกหมวดหมู่ของแบบวัดการ
คิดเชิงคํานวณ  
  การเก็บข้อมูลด้าน การเขียนโปรแกรมโดยการวิเคราะห์ข้อมูลการเขียนโปรแกรมนั้นใช้
เทคนิคการวิเคราะห์คําของ Chi(1997) ในการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงคุณภาพสําหรับการเขียนโปรแกรม
และมิติด้านต่าง ๆ ของการคิดเชิงคํานวณเรียกย่อว่า CT โดยมีการจัดแบ่งเป็นหมวดหมู่ 
  โดยการดําเนินกิจกรรมการเขียนโปรแกรม ดําเนินตามตารางที่กําหนดขึ้น จากการ
แบ่งเป็นแต่ละด้านเป็นหมวดหมู่ (Category) และได้ทําการแบ่ง เป็น CT board concept (การ
เขียนโปรแกรมระบบอัตโนมัติการเก็บข้อมูลในหน่วยความจํา ), CT Vocabulary (Ram/ input/ 
output software/ และการดาวน์โหลดลงในหน่วยความจํา), CT Procedural (เปิดปิดสวิตช์ดาวน์
โหลดโปรแกรมจากเครื่องคอมพิวเตอร์ไปยังหุ่นยนต์ด้วยสาย USB), Condition if Else (คําสั่ง If 
then การแยกส่วนประกอบการคิดเชิงนามธรรมการตรวจสอบข้อผิดพลาด ) ตัวอย่างข้อคิดเห็นของ
นักเรียนหลังจากท่ีได้จากการฝึกอบรมการควบคุมหุ่นยนต์ 
  นักเรียนได้ตอบคําถามเดียวกันในช่วงก่อนและหลังการจัดให้หุ่นยนต์ค่าเฉลี่ยของ
นักเรียนที่ให้ความเห็นมี 14 แนวคิดที่เกี่ยวข้องกับการใช้คอมพิวเตอร์ในการสัมภาษณ์ และ 32 ข้อ
คําถามในการทดสอบ ความสามารถการคิดเชิงคํานวณ โดยพัฒนาการด้านการคิดเชิงคํานวณของ
นักเรียนเพ่ิมขึ้น หลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียน นักเรียนสามารถอธิบาย การทํางานส่วนต่าง ๆ ได้ อย่าง
ชัดเจน และ สามารถนําเสนอต่อผู้ที่สนใจ ในโครงงานหุ่นยนต์ของนักเรียนได้ 
  งานวิจัยชิ้นนี้ชี้ให้เห็นพัฒนาการของนักเรียนหลังจากได้พัฒนาโครงงานหุ่นยนต์นักเรียน
มีความรู้ความสามารถด้านทักษะการแก้ปัญหาและมีความรู้ด้านการประกอบฮาร์ดแวร์และพัฒนา
ซอฟต์แวร์มากขึ้น เห็นได้ชัดว่าการนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ทําให้นักเรียนใบความรู้และ
เกิดทักษะจากการลงมือปฏิบัติจริง อย่างเป็นรูปประธรรม 
  Badr Salman H.  et al.  (2022) ได้นําเสนอการทบทวนวรรณกรรมด้านประสิทธิภาพ
ของการใช้หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาในการศึกษา STEM อย่างเป็นระบบและชี้ให้เห็นว่าหุ่นยนต์เพ่ือ
การศึกษาส่งผลดีต่อการมีส่วนร่วมของนักเรียน ทําให้เกิดแรงจูงใจและผลการเรียนรู้ในวิชา STEM 
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และยังชี้ให้เห็นถึงประโยชน์ของหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาสามารถส่งเสริมการพัฒนาทักษะการคิดขั้นสูง 
เช่น การแก้ปัญหา การคิดวิเคราะห์ และความคิดสร้างสรรค์ นอกจากนี้ จําเป็นต้องมีการวิจัยเพ่ิมเติม
เพ่ือตรวจสอบประสิทธิภาพของการใช้หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาในบริบทต่าง ๆ เช่น การศึกษาปฐมวัย
และการศึกษาพิเศษ การใช้หุ่นยนต์เป็นสื่อการสอนจึงสําคัญเป็นอย่างยิ่งกับการจัดกิจกรรมการเรียนรู้
ในอนาคต 
  Sara Ekström. (2022) ได้ ให้ความสําคัญกับหุ่นยนต์ ในห้องเรียน ซึ่ งตรวจสอบ
ศักยภาพของหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ในสถานศึกษา โดยได้ให้เหตุผลว่าหุ่นยนต์สามารถทําหน้าที่เป็นทั้ง
เครื่องมือการสอนและตัวแสดงทางสังคม ช่วยเพิ่มประสบการณ์การเรียนรู้และส่งเสริมปฏิสัมพันธ์ทาง
สังคมในหมู่นักเรียน การใช้หุ่นยนต์คล้ายมนุษย์ในห้องเรียนสร้างประโยชน์ได้มากมาย เช่น ช่วยใน
การเรียนภาษา สอนทักษะการเขียนโปรแกรม และอํานวยความสะดวกในการพัฒนาทักษะทางสังคม 
สรุปว่า แม้ว่าหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์จะมีศักยภาพในการเป็นเครื่องมือทางการศึกษาที่มีคุณค่า แต่
ความสําเร็จของมันขึ้นอยู่กับความสามารถในการดึงดูดนักเรียนและอํานวยความสะดวกในการ
ปฏิสัมพันธ์ทางสังคม จําเป็นต้องมีการวิจัยเพ่ิมเติมเพ่ือทําความเข้าใจให้ดียิ่งขึ้นว่าหุ่นยนต์เหล่านี้
สามารถรวมเข้ากับสถานศึกษาได้อย่างมีประสิทธิภาพได้อย่างไร 
  Vidushi Chaudhary et al.  (2016) ได้ ใช้ชุดทดลองหุ่นยนต์  Lego Mindstorms 
EV3 Robotics Education Kit ในห้องเรียนระดับประถมศึกษาสามารถส่งผลดีต่อผลการเรียนรู้ของ
นักเรียน ผลการศึกษาพบว่าการบูรณาการการศึกษาหุ่นยนต์ในห้องเรียนสามารถเพ่ิมผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน ทักษะการแก้ปัญหา และทัศนคติต่อการเรียนรู้ของนักเรียน ผลการศึกษานี้ชี้ให้เห็นว่า
การนําวิทยาการหุ่นยนต์มาใช้ในหลักสูตรสามารถเป็นแนวทางที่มีประสิทธิภาพในการปรับปรุง
การศึกษา STEM ของนักเรียนระดับประถมศึกษา โดยรวมแล้ว การศึกษานี้ให้หลักฐานอันมีค่าในการ
สนับสนุนการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนเพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณ์การเรียนรู้ของนักเรียนและเพ่ิมความ
สนใจในวิชา STEM 
  Nicolas Montes. (2021) จากบทความ "แพลตฟอร์ม MATLAB/Simulink/LEGO 
EV3 แบบเรียลไทม์สําหรับวิชาการด้านวิทยาการหุ่นยนต์และวิทยาการคอมพิวเตอร์" ได้ชี้ให้เห็น
ประโยชน์หลายประการของการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียน โดยหุ่นยนต์จะช่วยให้นักเรียนสามารถนํา
แนวคิดทางทฤษฎีไปใช้ในสภาพแวดล้อมที่ปฏิบัติได้จริง ซึ่งจะช่วยเพ่ิมความเข้าใจในหัวข้อเรื่องให้
ลึกซึ้งยิ่งขึ้น นอกจากนี้ การทํางานกับหุ่นยนต์ยังส่งเสริมนักเรียนให้พัฒนาทักษะการคิดเชิงวิพากษ์ 
การแก้ปัญหา และการทํางานเป็นทีม ซึ่งเป็นสิ่งสําคัญในหลายสาขาที่เกี่ยวข้องกับ STEM การใช้
หุ่นยนต์ในห้องเรียนยังช่วยเตรียมนักเรียนให้พร้อมสําหรับอาชีพในอนาคต เนื่อง จากหลาย
อุตสาหกรรมกําลังนําเทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติเข้ามาใช้มากขึ้น นอกจากนี้ ชี้ให้เห็นว่า
การใช้ซอฟต์แวร์ MATLAB/Simulink และแพลตฟอร์ม LEGO EV3 เป็นวิธีที่ประหยัดและเข้าถึงได้
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สําหรับโรงเรียนในการแนะนําแนวคิดด้านวิทยาการหุ่นยนต์และวิทยาการคอมพิวเตอร์ แม้ใน
สภาพแวดล้อมที่มีทรัพยากรน้อย การใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนมีประโยชน์มากมายสําหรับนักเรียน 
รวมถึงการปรับปรุงผลการเรียน การพัฒนาทักษะที่สําคัญ และการเตรียมความพร้อมสําหรับอาชีพใน
อนาคตในสาขา STEM 
  Paul Baxter. (2017) สํารวจการใช้หุ่นยนต์ เป็นเพ่ือนทางการศึกษาในโรงเรียน
ประถมศึกษา การศึกษาพบว่าเด็ก ๆ ที่ได้รับการโต้ตอบแบบส่วนตัวกับเพ่ือนหุ่นยนต์ได้รับการเรียนรู้
อย่างมีนัยสําคัญเมื่อเทียบกับเด็ก ๆ ที่ได้รับการโต้ตอบแบบไม่เป็นส่วนตัว ผลการวิจัยชี้ให้เห็นว่า
หุ่นยนต์สามารถเป็นเครื่องมือทางการศึกษาที่มีประสิทธิภาพในห้องเรียน โดยเฉพาะอย่างยิ่งเมื่อได้รับ
การออกแบบให้ปรับให้เข้ากับผู้เรียนแต่ละคนและอํานวยความสะดวกในการเรียนรู้ส่วนบุคคล 
  Jesús López-Belmonte. (2021) ได้รวบรวมงานวิจัยที่ เกี่ยวข้องกับ หุ่นยนต์ใน
การศึกษาที่เผยแพร่ใน Web of Science การศึกษาวิเคราะห์สิ่งพิมพ์ตามปี ผู้แต่ง ประเทศ และ
วารสาร ตลอดจนหัวข้อวิจัยหลักและคําสําคัญ สรุปได้ว่ามีจํานวนสิ่งพิมพ์เกี่ยวกับหุ่นยนต์ใน
การศึกษาเพ่ิมขึ้นอย่างมากในช่วงไม่กี่ปีที่ผ่านมา โดยมีความสนใจเพ่ิมขึ้นในการใช้หุ่นยนต์ใน K-12 
และสถานศึกษาระดับอุดมศึกษา การศึกษาระบุประเด็นการวิจัยที่สําคัญหลายประการ รวมถึงการ
ออกแบบและการประเมินระบบวิทยาการหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษา การใช้วิทยาการหุ่นยนต์เพ่ือ
ยกระดับการศึกษา STEM และการบูรณาการวิทยาการหุ่นยนต์เข้าสู่หลักสูตร แสดงให้เห็นว่า ทิศทาง
ทางการศึกษา และหุ่นยนต์ มีความสําคัญอย่างยิ่งในการนํามาใช้เป็นสื่อการเรียนการสอน รวมไปถึง
การพัฒนาบุคลากรที่มีประสิทธิภาพ ในการใช้เทคโนโลยีหรืออยู่ร่วมกับการพัฒนาเทคโนโลยีใน
อนาคต 
  Yanjun Zhang (2021) ดําเนินการทบทวนเอกสารการวิจัยที่เกี่ยวข้อง 31 เรื่องอย่าง
เป็นระบบเกี่ยวกับการใช้หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาในการศึกษาระดับนักเรียนเกรด-12 พบว่าหุ่นยนต์เพ่ือ
การศึกษาสามารถส่งผลดีต่อทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนและทัศนคติของ STEM โดยเฉพาะ
อย่างยิ่งเมื่อใช้ในกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงาน การศึกษายังระบุปัจจัยหลายอย่างที่อาจมีอิทธิพล
ต่อประสิทธิภาพของหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษา รวมถึงประเภทของหุ่นยนต์ การออกแบบกิจกรรมการ
เรียนรู้ และบทบาทของครูในการอํานวยความสะดวกในการเรียนรู้ โดยรวมแล้ว ผู้เขียนสรุปได้ว่า
หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษามีศักยภาพในการยกระดับประสบการณ์การเรียนรู้ของนักเรียนระดับ K-12 ใน
สาขา STEM  
  Saehful Amri et al.  (2022) ได้สํารวจบทบาทของหุ่นยนต์เพ่ือการศึกษาในการ
ส่งเสริมการคิดเชิงคํานวณและ ทักษะในศตวรรษที่ 21 การศึกษานี้ดําเนินการกับนักเรียนระดับ
ประถมศึกษาและมัธยมศึกษาตอนต้นในประเทศอินโดนีเซียจํานวน 126 คน โดยใช้แบบทดสอบก่อน-
หลังการทดสอบ ผลการวิจัยแสดงให้เห็นว่าการใช้หุ่นยนต์เพ่ือการศึกษา สามารถพัฒนาทักษะการคิด
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เชิงคํานวณของนักเรียนอย่างมีนัยสําคัญ และเสริมสร้างทักษะในศตวรรษที่ 21 เช่น การแก้ปัญหา 
การสื่อสาร และการทํางานร่วมกัน โดยสรุปว่าการนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดกิจกรรมการเรียนรู้
สามารถเป็นเครื่องมือที่มีคุณค่าในการส่งเสริมพัฒนาการคิดเชิงคํานวณและทักษะในศตวรรษที่ 21 
ในการศึกษาระดับอนุบาลถึงมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  Isabel Neto. (2021) อธิบายการออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์ที่ออกแบบมาเพ่ือ
สนับสนุนการเรียนรู้ร่วมกันในห้องเรียนที่มีความสามารถหลากหลาย โดยเน้นที่เด็กที่มีความบกพร่อง
ทางการมองเห็นโดยผู้วิจัยได้ใช้วิธีการออกแบบแบบมีส่วนร่วมของครู นักเรียน และนักออกแบบเพ่ือ
สร้างหุ่นยนต์ที่ เด็กทุกคนสามารถบังคับและควบคุมได้ง่าย โดยไม่คํานึงถึงความสามารถในการ
มองเห็น หุ่นยนต์ได้รับการทดสอบในโรงเรียน 2 แห่ง และพบว่ามีประสิทธิภาพในการส่งเสริมการ
ทํางานร่วมกัน การมีส่วนร่วม และการคิดเชิงคํานวณของนักเรียน การศึกษานี้แสดงหลักฐานว่า
กระบวนการออกแบบตามชุมชนสามารถนําไปสู่การพัฒนาเทคโนโลยีที่ตอบสนองความต้องการของ
กลุ่มผู้เรียนที่หลากหลายในสถานศึกษา งานวิจัยนี้ช่วยชี้ให้เห็นถึงการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนที่เพ่ิมมาก
ขึ้นเพ่ือส่งเสริมการเรียนรู้ภายในโรงเรียนและสนับสนุนการทํางานร่วมกันในสังคม 
  Weipeng Yang (2021) ตรวจสอบผลของการสอนเด็กเล็กถึงวิธีการเขียนโปรแกรม
หุ่นยนต์เทียบกับการใช้บล็อกเพลย์ หรือ การแทนการเขียนโปรแกรมด้วยกล่องตัวต่อ ที่ส่งผลต่อ  
การคิดเชิงคํานวณ ฝึกความสามารถในการจัดลําดับ และการควบคุมตนเอง ผลการวิจัยพบว่าเด็ก  ๆ 
ที่ได้รับการสอนวิธีการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์แสดงให้เห็นถึงพัฒนาการด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณ
และความสามารถในการจัดลําดับที่ดีขึ้นเมื่อเทียบกับเด็กนักเรียนที่มีส่วนร่วมในการเล่นบล็อก 
นอกจากนี้ เด็กนักเรียน ที่เรียนรู้วิธีการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ยังแสดงพัฒนาการด้านการควบคุม
ตนเองที่ดีขึ้นอีกด้วย โดยแนะนําว่าการรวมการเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์เข้ากับการศึกษาปฐมวัยอาจ
เป็นวิธีที่มีแนวโน้มดีในการเพ่ิมความสามารถทางความคิดและการควบคุมตนเองของเด็ก การศึกษานี้
ก่อให้เกิดการวิจัยที่เพิ่มขึ้นเก่ียวกับประโยชน์ของการนําหุ่นยนต์มาใช้ในห้องเรียนสําหรับเด็กเล็ก 
  โดยสรุป การใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนมีผลดีต่อการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของนักเรียน  
ส่งเสริมให้เกิดพัฒนาการที่ดีตั้งแต่ระดับชั้นปฐมวัยไปจนถึงการเรียนในระดับอุดมศึกษา และอีกใน
หลายการศึกษาพบว่าการใช้หุ่นยนต์ในการจัดการกิจกรรมการเรียนรู้สามารถสร้าง แรงจูงใจของ
นักเรียน เพ่ิมทักษะการแก้ปัญหา การจัดลําดับเหตุการณ์ การวางแผน และการคิดเชิงวิพากษ์ และ
เป็นเครื่องมือที่ดีในการเรียนรู้ในสาขาด้าน STEM การใช้หุ่นยนต์ช่วยสอนทําใหเกิดประสิทธิภาพ
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในโรงเรียนประถมและมัธยมต้นไปจนถึงทุกระดับชั้นในขณะที่ในโรงเรียนมัธยม
พบว่าการใช้โปรแกรมหุ่นยนต์เป็นประโยชน์และพ้ืนฐานที่ดีต่อไปในอนาคต นอกจากนี้ นักเรียนยังมี
ทัศนคติที่ดีต่อการเรียนในด้านสาขาวิชาที่เกี่ยวข้องกับ STEM ในด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี
หลังจากการเรียนรู้ด้วยหุ่นยนต์ช่วยสอนโดยรวมแล้ว การวิจัยชี้ให้เห็นว่าการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียน
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เป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพมากที่สุดในการปรับปรุงการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของนักเรียน และ
สามารถส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณได้เป็นอย่างดี 
 



 

 

 

บทที่ 3 
 

วิธีด าเนินงานวิจัย 
 
 การวิจัยเรื่อง รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณ เป็นการวิจัยและพัฒนา (Research and Development) ผู้วิจัยได้ดําเนินการโดย
แบ่งเป็นขั้นตอน 2 ขั้นตอนดังนี้  
 การวิจัยขั้นตอนที่ 1 สร้างและรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
 การวิจัยขั้นตอนที่ 2 ศึกษาผลการทดลองการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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การวิจัยขั้นตอนที่ 1 สร้างและรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
ค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

เร่ิมต้น 

1.1 ศึกษาข้อมูล เอกสารงานวจิัยที่เกีย่วช้อง เกี่ยวกับหัวข้อการพัฒนาทกัษะการคิดเชิงคํานวณ ,  
การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน และ การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้ 

1.2 ศึกษาวิเคราะห ์เอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง ในแต่ละด้าน 
 - ด้านทกัษะการคิดเชิงคํานวณ 
 - ด้านรูปแบบการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน 
 - ด้านการนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ 

1.3 ข้อมูลพื้นฐานของการพัฒนากรอบแนวคิดของรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์
เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

นําเสนอ ผู้เชี่ยวชาญ 1.4 ปรับปรุงแก้ไข 

1.5 ร่างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใชโ้ครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น
มัธยมศึกษาตอนปลาย 

ผ่าน 

ไม่ผ่าน 
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 ไม่ผ่าน 
 
 
 

 
                                                ผ่าน 

 
 
 

ภาพ 3 กรอบแนวคิดการวิจัยขั้นตอนที่ 1 

1.6 พัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
      

 
1.7 ยกร่างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

1.8 จัดทําเอกสารประกอบที่ใช้ในรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

1.9 สร้างแบบทดสอบ กอ่นเรียน หลังเรียน ด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณ 

1.10 สร้างแบบประเมินทักษะการคิดเชิงคํานวณ 

1.11 สร้างแบบประเมินโครงงานหุ่นยนต์ 

1.12 สร้างแบบตรวจสอบคุณภาพรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

1.13 ดําเนินการแก้ไขปรับปรุงตามคําแนะนําจากผู้เช่ียวชาญ 

การวิจยัระยะที่ 2 การทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

1.14 ดําเนินการรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทกัษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนช้ัน
มัธยมศึกษาตอนปลาย 
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 1. สร้างและรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  แหล่งข้อมูล 
  ผู้เชี่ยวชาญพิจารณาความเหมาะสมของรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  1.1 ศึกษาข้อมูล เอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวช้อง เกี่ยวกับหัวข้อการพัฒนาทักษะการคิด
เชิงค านวณ, การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน และการน าหุ่นยนต์มาใช้ในการด าเนินกิจกรรมการ
เรียนรู้ 
 

ศึกษาข้อมูล เอกสารงานวิจัยที่เกีย่วชอ้ง เกี่ยวกับหัวข้อการพัฒนาทักษะการคิดเชิงค านวณ, 
การจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน และ การน าหุ่นยนต์มาใช้ในการด าเนินกิจกรรมการเรยีนรู้ 

การจัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงาน การจัดการเรียนการสอนดว้ยหุ่นยนต ์ ทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
การเรียนรู้ด้วยโครงงาน (Project-based 
Learning - PBL) เป็นวธิีการเรียนการสอน
ที่เนน้ผู้เรียนเป็นสําคัญ ซ่ึงให้นกัเรียนได้
ทํางานเกี่ยวกับปัญหาหรือความท้าทายใน
โลกแห่งความเป็นจริง การเรียนรูแ้บบ
โครงงานเนน้การเรียนรูจ้ากประสบการณ์
จริงและได้รับการออกแบบมาเพือ่ส่งเสริม
ทักษะการคดิเชิงวิพากษ์ การแก้ปัญหา และ
การทํางานร่วมกนั โดยทัว่ไปจะ
ประกอบด้วยหลายขั้นตอน เช่น การระบุ
ปัญหา การวิจัย การวางแผน การนําไปใช้ 
และการไตร่ตรอง PBL สามารถนําไปใช้ใน
สถานศกึษาและสาขาวิชาที่หลากหลายเพือ่
ส่งเสริมการเรียนรู้เชิงลึกและการมีส่วนร่วม
ของนกัเรียน 

การบูรณาการหุ่นยนต์ในห้องเรียนสามารถให้
ประโยชน์หลายประการแก่ผูเ้รียนเป็นหนึ่งใน
ส่วนสําคัญสําหรับการพัฒนาทกัษะในศตวรรษ
ที่ 21 ในการจดักจิกรรมการสอนหุ่นยนต์ 
นักเรียนสามารถพฒันาทักษะการแก้ปัญหา 
ความคิดสร้างสรรค ์
การคิดเชิงวิพากษ์ และการทํางานรว่มกัน 
นอกจากนี้ หุน่ยนต์ยังสามารถมอบ
ประสบการณ์การเรียนรู ้จากประสบการณจ์ริง 
และเน้นการมีส่วนร่วม ซ่ึงกระตุน้ให้นักเรียน
สํารวจและทดลองกับ เทคโนโลยี และ
เนื่องจากหุ่นยนต์ได้เป็นทีแ่พร่หลายมากขึ้นใน
แรงงานยุคใหม่ การจัดกิจกรรมการเรียนรูด้ว้ย
หุ่นยนต์สามารถช่วยเตรียมนกัเรียนให้พรอ้ม
สําหรับอาชีพในอนาคตและมอบประสบการณ์
การเรียนรู้ที่สําคัญแก่ผู้เรียน Roshan De 
Silva (2021) 

การคิดเชิงคํานวณเป็นวิธกีารแก้ปัญหาที่
เกี่ยวขอ้งกับการแบ่งปัญหาที่ซับซ้อน
ออกเป็นสว่นย่อย ที่สะดวกในการจัดการ 
และใช้เครื่องมือและเทคนิคทางการ
คํานวณในการแก้ปัญหา  
ซ่ึงเกี่ยวขอ้งกับการคิดอย่างมีเหตุผล 
อัลกอรทิึม และอย่างสร้างสรรค์เพือ่ระบุ
รูปแบบ ออกแบบแนวทางแก้ปัญหาและ
วิเคราะห์ข้อมูล นําเสนอโดย Seymour 
Papert (1980) 
เพื่อสอนนักเรียนให้คิดอย่าง
นักวทิยาศาสตร์คอมพิวเตอร์ อย่างไรก็ตาม 
ทักษะดงักล่าวได้ถูกนํามาใช้ในหลากหลาย
สาขา และปจัจุบันถูกมองว่าเป็นทักษะที่
สําคัญสําหรับผู้เรียนทกุคนในศตวรรษที่ 
21 
Jeannette M. Wing (2006) 

 
 
 
 
 

 
ภาพ 4 การสังเคราะห์งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง และข้อมูลพื้นฐานส าหรับพัฒนารูปแบบการเรียนรู้ 

 

ข้อมูลพื้นฐานการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อสง่เสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสรมิทักษะการคดิเชิงค านวณ 
ส าหรับนักเรยีนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 



 47 

  1.2 ศึกษาวิเคราะห์เอกสารเนื้อหาและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง ได้แก่ 
   1.2.1 ทักษะการคิดเชิงคํานวณ (Computational thinking) 
   1.2.2 รูปแบบการเรียนการสอนแบบโครงงาน (Project based learning) 
   1.2.3 การใช้หุ่นยนต์ ในการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ (Robot in classroom) 
   1.2.4 กําหนดองค์ประกอบที่ใช้ในการดําเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ 
    1) กําหนดวัตถุประสงค์การเรียนรู้ในแต่ละบทเรียน  
    2) กําหนดข้อคําถามกระตุ้นให้เกิดการสังเกตในระหว่างการดําเนินกิจกรรม
การเรียนรู้ 
    3) ออกแบบลักษณะใบงานกิจกรรมในการดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการพิจารณาสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
   1.2.5 ออกแบบแบบประเมินเครื่องมือในด้านการวัดผลประเมินผลต่าง ๆ พร้อม
ศึกษาการประเมินวิเคราะห์ผลสรุปผลการใช้สถิติต่าง ๆ ในการดําเนินการวิเคราะห์คําตอบ 
   1.2.6 ดําเนินการเขียนเว็บไซต์ที่บรรจุเนื้อหาใบงานกิจกรรมต่าง ๆ และทําการ
บันทึกวีดีโอการสอนในรายการย่อย 
   1.2.7 กําหนดคุณสมบัติผู้เชี่ยวชาญในการตรวจเครื่องมือในด้านต่าง ๆ จํานวน 5 ท่าน 
    1) มีความรู้ความเข้าใจในด้านสาขาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีและมี
ประสบการณ์สอนไม่ ต่ํากว่า 8 ปี  
    2) มีผลงานที่ เกี่ยวข้องในสาขาวิชา STEM วิทยาการคอมพิวเตอร์ 
วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ ฟิสิกส์หุ่นยนต์ มาอย่างต่อเนื่อง  
    3) เป็นผู้มีวุฒิการศึกษาในระดับปริญญาเอกข้ึนไป 
    4) มีประสบการณ์ทักษะเฉพาะตัวในด้านการปฏิบัติงานเกี่ยวกับสาขา
วิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์วิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยีมาอย่างต่อเนื่อง  
    5) เป็นผู้มีความพร้อมและเสียสละเวลาในการตรวจสอบเครื่องมือได้อย่างเต็มที่  
  1.3 การพัฒนากรอบแนวคิด การจัดกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ 
เพ่ือส่งเสริมทักษะสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย โดยการนําแนวคิดทฤษฎีและ
องค์ประกอบข้อมูลด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณรูปแบบการเรียนการสอนโครงงานและการใช้
หุ่นยนต์ในการเรียนการสอนในด้านต่าง ๆ มาพัฒนากรอบแนวคิดการวิจัย เพ่ือเป็นแนวทางในการ
ดําเนินการวิจัยในครั้งนี้  
  1.4 ปรับปรุงแก้ไขข้อมูลตามค าแนะน าผู้เชี่ยวชาญ ดําเนินการปรับปรุงแก้ไขข้อมูล
ความถูกต้องตามคําแนะนําของอาจารย์ที่ปรึกษาเพ่ือตรวจสอบความถูกต้อง  
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  1.5 น าเสนอร่างรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงจ านวนส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
     1.6 พัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
ค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
   เป็นขั้นตอนที่ผู้วิจัยได้ดําเนินการพัฒนา หาคุณภาพของรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
ดําเนินการโดยการนําข้อมูลที่ผู้วิจัยได้ศึกษาค้นหาเอกสารตํารางานวิจัยที่เก่ียวข้องจากข้ันตอนที่ 1 มา
พัฒนาเพ่ือเป็นร่างรูปแบบ หลังจากนั้นดําเนินการโดยให้ผู้เชี่ยวชาญ ในการตรวจสอบคุณภาพของ
รูปแบบ ก่อนนําไปทดลองจริงกับกลุ่มตัวอย่าง และทําการพัฒนาเครื่องมือที่ใช้วิจัย การวิเคราะห์
ข้อมูล มีรายละเอียดดังนี้ 
   1. แหล่งข้อมูล 
    1.1 ด้านบุคคล ได้แก่ ผู้เชี่ยวชาญ 5 คน คุณสมบัติมีความรู้ความเข้าใจใน
ด้านสาขาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีและมีประสบการณ์สอนไม่ต่ํากว่า 8 ปี มีผลงานที่เกี่ยวข้องใน
สาขาวิชา STEM วิทยาการคอมพิวเตอร์ หรือ วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ ฟิสิกส์ หรือ ด้านหุ่นยนต์ มา
อย่างต่อเนื่องเป็นผู้มีวุฒิการศึกษาในระดับปริญญาเอกขึ้นไป มีประสบการณ์ทักษะเฉพาะตัวในด้าน
การปฏิบัติงานเกี่ยวกับสาขาวิทยาศาสตร์คณิตศาสตร์วิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยีมาอย่างต่อเนื่อง 
และเป็นผู้มีความพร้อมและเสียสละเวลาในการตรวจสอบเครื่องมือได้อย่างเต็มที่  
    1.2 ด้านเอกสาร ได้แก่ รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย และ เอกสารประกอบ
สําหรับ รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โปรแกรมหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับ
นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
   2. ตัวแปรที่ศึกษา ได้แก่ ความคิดเห็นจากผู้เชี่ยวชาญในการประเมินรูปแบบการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น
มัธยมศึกษาตอนปลาย  
   3. เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย  
    3.1 รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
    3.2 แบบทดสอบก่อนเรียนหลังเรียน ด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณด้วย
โครงงานหุ่นยนต์ 
    3.3 แบบประเมินทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษา
ตอนปลาย 
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    3.4 แบบประเมินคุณภาพรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
   4. การสร้างเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
    การสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีขั้นตอนการสร้างดังต่อไปนี้ 
    4.1 การสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีขั้นตอนดังนี้ 
      เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยผู้วิจัยในการวิจัยระยะที่ 2 ได้ดําเนินวิธีการ
สร้างและหาคุณภาพของเครื่องมือไว้ ดังนี้ 
      4.1.1 ศึกษาข้อมูลพ้ืนฐานที่ได้จากการวิจัยในระยะที่ 1 มากําหนดเป็น
แนวทางในการสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
       ขั้นตอนที่  1 ศึกษาข้อมูลพ้ืนฐานกระบวนการแนวคิดทฤษฎี
ขั้นตอนของการจัดการเรียนรู้โดยวิธีต่าง ๆ ที่มีความสอดคล้องและเหมาะสมต่อการพัฒนารูปแบบ
การเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพอส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมศึกษาตอน
ปลาย 
       ขั้นตอนที่ 2 ดําเนินการสรุปและวิเคราะห์เนื้อหาสาระสําคัญเพ่ือ
เป็นข้อมูลในการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวนสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  1.7 ยกร่างรูปแบบการจัดการเรียนรู้ โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
   ในการดําเนินการ ที่มาของรูปแบบ ตามข้ันตอนนี้แบ่งเป็น 2 ขั้นตอนย่อยได้แก่  
   ขั้นตอนที่ 1 ที่มาของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ประกอบไปด้วย 3 ส่วนดังต่อไปนี้ 
   1.1 ความเป็นมาและความสําคัญของรูปแบบกิจกรรมการเรียนรู้ 
   1.2 แนวทางการจัดการเรียนรู้  
   1.3 แนวคิดและทฤษฎีพ้ืนฐานที่เก่ียวข้องกับรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
   ขั้นตอนที่ 2 พัฒนาองค์ประกอบของรูปแบบหลักการแนวคิดของรูปแบบการ
จัดการเรียนรู้ของ Joyce, & Well (2000) มาช่วยในการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้มีส่วนย่อย 5 
ส่วน ได้แก่  
   2.1 ระบุเป้าหมายของการสอน (identify the instructional goals) 
   2.2 วิเคราะห์งาน (conduct a task analysis) 
   2.3 เลื อกวิธีก ารสอนและสื่ อที่ เหมาะสม  (select appropriate teaching 
methods and media) 
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   2.4 พัฒนาสื่อการสอน (develop instructional materials) 
   2.5 นําการสอนไปใช้ (implement the instruction) 
   2.6 ประเมินผลการสอน (evaluation) 
  1.8 จัดท าเอกสารประกอบรูปแบบการจัดการเรียนรู้  
   18.1 แผนการจัดการเรียนรู้   
    18.1.1 กําหนดวัตถุประสงค์ท่ีใช้ในแผนการจัดการเรียนรู้ 
    18.1.2 ศึกษาเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้องเกี่ยวกับแผนการจัดการเรียนรู้ 
ศึกษาแนวทางดําเนินแผนการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ โดยทําการศึกษา เนื้อหา จุดประสงค์ แนวคิด 
สื่อการจัดการ การวัดประเมินผล และการจัดการเรียนรู้ 
    18.1.3 วิ เคราะห์คํ าอธิบายรายวิชา หน่วยการเรียนรู้  เนื้ อหาเพ่ือ
กําหนดเวลาในการจัดกิจกรรมการเรียนรู้  
    18.1.4 จัดทําแผนกิจกรรมการเรียนรู้โดยมีองค์ประกอบ ได้แก่ ขั้นตอน
ของรูปแบบ กิจกรรมการเรียนรู้บทบาทผู้สอน บทบาทผู้เรียน เครื่องมือ และการวัดประเมินผล 
   18.2 ดําเนิน การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยมีขั้นตอนการสร้าง
ดังต่อไปนี้ 
    18.2.1 เขียนจุดมุ่งหมายในการสร้างคู่มือรูปแบบจัดการในการสอนโดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวนสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
    18.2.2 ศึกษาวิธีการสร้างจากเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้องเพ่ือดําเนินการ
สร้างรูปแบบศึกษาความเป็นมาและความสําคัญของรูปแบบการเรียนรู้ทฤษฎีแนวคิดพ้ืนฐานของ
รูปแบบการจัดการเรียนรู้วัตถุประสงค์ หลักการของรูปแบบการจัดการเรียนรู้กระบวนการจัดการ
เรียนรู้และการวัดประเมินผลการจัดการเรียนรู้ 
    18.2.3 ดําเนินการทําคู่มือเอกสารการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวนสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
โดยออกแบบให้ทําความเข้าใจง่ายใช้ภาษาสื่อสารที่ง่ายและออกแบบสําหรับผู้ที่นํารูปแบบไปใช้ให้เกิด
ความเข้าใจได้อย่างดีและเห็นภาพได้ง่าย 
  1.9 การสร้างแบบประเมินทักษะการคิดเชิงค านวนของนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอน
ปลาย 
   ผู้วิจัยได้สร้างแบบทดสอบโดยปรับปรุงมาจาก Gonzalez (2017) โดยมีเนื้อหา
การเรียนการสอนเรื่องหุ่นยนต์และใช้หลักการแนวคิดเชิงคํานวณของ Jeannate M. Wing (2006) 
เพ่ือสร้างแบบทดสอบการวัดทักษะการคิดเชิงคํานวณขึ้น  
   ส่วนที่ใช้ความสามารถด้านการแตกปัญหา (Decomposition) 5 ข้อ 
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   ส่วนที่ใช้ความสามารถด้านการหารูปแบบ (Pattern Recognition) 10 ข้อ  
   ส่วนที่ใช้ความสามารถด้านการคิดเชิงนามธรรม(Abstraction) 10 ข้อ 
   ส่วนที่ใช้ความสามารถด้านการออกแบบขั้นตอนวิธี(Algorithm) 5 ข้อ 
   เพ่ือตรวจสอบความถูกต้องของเนื้อหาโดยใช้การคํานวณค่าดัชนีความสอดคล้อง
แผนการจัดการเรียนรู้ตามวัตถุประสงค์การเรียนรู้ขั้นตอนการเรียนการจัดกิจกรรมที่ผู้วิจัยสร้างขึ้น
โดยมีการให้คะแนนดังต่อไปนี้ (IOC) Index of item objective Congruence โดยมีวิธีการประเมิน
ด้วยคะแนนดังนี้ 
   ให้คะแนน +1 สําหรับข้อที่แน่ใจว่าสอดคล้อง  
   ให้คะแนน 0 สําหรับข้อที่ไม่แน่ใจว่าสอดคล้อง 
   ให้คะแนน - 1 สําหรับข้อที่แน่ใจว่าไม่สอดคล้อง  
   จากนั้นนําคะแนนที่ได้จากการประเมินมาคํานวณหาค่าความสอดคล้องของคําถาม
โดยแปลความหมายดังต่อไปนี้ 
   หากข้อคําถามมีค่า IOC >= 0.5 แสดงว่าข้อคําถามมีความสอดคล้อง 
   หากข้อคําถามมีค่า IOC<= 0.5 แสดงว่าข้อคําถามไม่มีความสอดคล้อง  
   จากผลการประเมินค่าความสอดคล้อง ของผู้เชี่ยวชาญได้ค่าระดับ IOC >= 0.5 
แสดงว่าข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงคํานวณโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีคุณภาพสามารถนําไปทดลองใช้ได้โดยมี
ข้อเสนอแนะจากผู้เชี่ยวชาญดังต่อไปนี้  
   1. ข้อสอบบางข้อ มีการใช้ศัพท์เฉพาะควรใช้คําพูดที่แทนอุปกรณ์หรือชิ้นส่วนที่
เป็นคําที่ง่ายกว่านี้หรือบอกลักษณะของชิ้นส่วนและอุปกรณ์จะทําให้โจทย์ในข้อสอบเข้าใจง่ายมากขึ้น  
   2. ข้อสอบที่ใช้รูปภาพควรมีลูกศรในการบอกทิศทางการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์
เพ่ือให้สอดคล้องกับคําถามท่ีได้ถามไปในโจทย์  
   3. ไม่ควรใช้ศัพท์เทคนิคมากจนเกินไปควรใช้คําที่มีความสละสลวยและนักเรียน
สามารถทําความเข้าใจได้ง่ายมากกว่านี้นักเรียนจะมองภาพได้ชัดเจนยิ่งขึ้นและสามารถคิดตามได้ง่าย
ยิ่งขึ้น  
   4. จากข้อสอบรูปบางรูปอาจดูไม่ชัดเจนควรสลับกับกราฟิกอย่างง่ายในการ
อธิบายสิ่งต่าง ๆ  
   5. ในบางข้อควรใส่ข้อมูล เช่น ทิศทาง ตัวเลขความเร็วของการเคลื่อนที่ การหมุน 
เพ่ือให้นักเรียนสามารถวิเคราะห์เพิ่มเติมได้ 
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  1.10 สร้างแบบประเมินการท าโครงงานหุ่นยนต์ 
   แบบประเมินการทําโครงงานหุ่นยนต์ที่ผู้วิจัยได้พัฒนาขึ้นเพ่ือดําเนินการ
ประเมินผลขณะผู้เรียนในขณะดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายโดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือใช้ในระหว่างสังเกต
การปฏิบัติงาน โดยมีขั้นตอนการดําเนินการดังต่อไปนี้ 
   1. ศึกษาเอกสารตําราที่เกี่ยวข้องเกี่ยวกับการสร้างแบบประเมินด้วยวิธี Rubic 
scoring 
   2. ศึกษาตําราเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้องเกี่ยวกับการทําโครงงานหุ่นยนต์และ
รายละเอียดต่าง ๆ ที่จําเป็นต้องมีการประเมินผลในแต่ละด้าน ศึกษารายละเอียดกติกาการแข่งขัน
หุ่นยนต์จากรายการต่าง ๆ เพ่ือเป็นแนวทางในการบันทึกรายละเอียดการวัดผลประเมินผล 
   3. กําหนดหัวข้อการประเมินโครงงานหุ่นยนต์ 
   4. สร้างแบบประเมินการทําโครงงานหุ่นยนต์แบบฉบับร่าง 
   5. นําแบบประเมินโครงงานหุ่นยนต์เสนอต่ออาจารย์ที่ปรึกษาเพ่ือตรวจสอบ
ความถูกต้องเหมาะสมของเนื้อหาตรวจสอบภาษาและสํานวนที่ใช้ 
   6. นําแบบประเมินโครงงานหุ่นยนต์เสนอต่อผู้เชี่ยวชาญด้านการเรียนการสอน
โปรแกรมหุ่นยนต์ 5 ท่านเพ่ือตรวจสอบความตรงของเนื้อหา (Content Validity) เพ่ือตรวจสอบ
ความถูกต้องการใช้ภาษาในการสื่อสารตรวจสอบดัชนีความสอดคล้อง IOC พบว่าอยู่ในระหว่าง 0.5 
ถึง 1 โดยผู้วิจัยได้นําเสนอตามภาคผนวก ญ  
   คะแนนการประเมินมีการก าหนดเกณฑ์รูบริคส์ ดังนี้ 
   คะแนนเท่ากับ 5 หมายถึง นักเรียนอธิบายเรื่องที่ศคึกษาได้มาอย่างชัดเจน มีการ
ให้เหตุผลที่หนักแน่น มีข้อมูลสนับสนุนการนําเสนอมีความต่อเนื่อง มีการอธิบายอย่างดีในหัวข้อที่
ศึกษา ตอบคําถามได้ตรงตามประเด็น  
   คะแนนเท่ากับ 4 หมายถึง นักเรียนสามารถอธิบายเหตุผลที่ เข้าใจและเห็น
ความสําคัญของเรื่องท่ีศึกษา มีข้อมูลเพียงพอต่อการสนับสนุนสิ่งที่กําลังอธิบาย สามารถสรุปได้ มีการ
เตรียมการและลําดับความสําคัญในการอธิบาย 
   คะแนนเท่ากับ 3 หมายถึงนักเรียนสามารถอธิบายสิ่งที่กําลังศึกษาพร้อมให้เหตุ
ผลได้แบบพอเข้าใจ ยังมีเหตุผลการสนับสนุนการอธิบายได้น้อยกว่า 4 กับ 5  
   คะแนนเท่ากับ 2 หมายถึงนักเรียนอธิบายเรื่อที่ศึกษายังใม่ค่อยสมบูรณ์ มีการ
ยกตัวอย่างท่ีไม่ค่อยละเอียด มีข้อผิดพลาดบางจุด ขาดการเตรียมการที่ดี  
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   คะแนนเท่ากับ 1 หมายถึงนักเรียนไม่สามารถอธิบายได้อย่างชัดเจน มีการอธิบาย
ติดขัด ไม่สามารถตอบคําถามได้ ในช่วงนําเสนอ มีการตอบคําถามได้บางจุด และ บางคําถามจะไม่
ตอบ 
  1.11 สร้างและตรวจสอบคุณภาพรูปแบบการเรียนรู้ เอกสารประกอบรูปแบบการ
จัดการเรียนรู้ และแบบประเมินความพึงพอใจ 
   แบบประเมินรูปแบบการเรียนรู้  
   สร้างแบบประเมินรูปแบบการการจัดการเรียนรู้  
   แบบประเมินคุณภาพของรูปแบบการจัดการเรียนรู้มีวิธีการสร้างดังต่อไปนี้  
   1. กําหนดลักษณะของแบบประเมินเป็นมาตราส่วนการประมาณค่า Rating 
Scale 5 ระดับ ได้แก่ ประเมินความเหมาะสมด้านองค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยการ
ใส่ตัวเลขลงในช่องที่ตรงกับระดับความคิดเห็นส่วนที่ 2 คือส่วนของการเขียนข้อเสนอแนะเพ่ิมเติม 
   2. สร้างแบบประเมินแบบ Rating scale 5 ระดับตามมาตรวัดของลิเคิร์ท 
(Likert Scale) โดยมีระดับการประเมินคะแนนตามความเหมาะสมดังต่อไปนี้  
    5 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับมากที่สุด 
    4 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับมาก 
    3 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับปานกลาง 
    2 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับน้อย 
    1 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับน้อยที่สุด 
    เกณฑ์การพิจารณาค่าเฉลี่ยดังนี้ 
    1 คะแนนเฉลี่ย 4.51 - 5.00 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับสมมากที่สุด 
    2 คะแนนเฉลี่ย 3.51 - 4.50 หมายถึง มีความเหมาะระดับสมมาก 
    3 คะแนนเฉลี่ย 2.51 - 3.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับปานกลาง 
    4 คะแนนเฉลี่ย 1.51 - 2.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับน้อย 
    5 คะแนนเฉลี่ย 1.00 - 1.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับน้อยที่สุด 
   3. นําฉบับร่างแบบประเมินให้อาจารย์ที่ปรึกษาพิจารณาความถูกต้องและความ
เหมาะสมจากนั้นดําเนินการแก้ไขตามคําแนะนําของอาจารย์ที่ปรึกษาให้เป็นแบบประเมินฉบับ
สมบูรณ์ จากนั้นผู้วิจัยได้ดําเนินการนํารูปแบบการจัดการเรียนรู้และเอกสารประกอบการจัดการ
เรียนรู้ให้ผู้เชี่ยวชาญ จํานวน 5 ท่าน ในการประเมินรูปแบบการ จัดการเรียนรู้ (ดังรายงานใน
ภาคผนวก) และได้คําแนะนําของผู้เชี่ยวชาญมาปรับปรุงรูปแบบการจัดการเรียนรู้ก่อนนําไปทดลอง
ต่อไป  
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   แบบประเมินความพึงพอใจต่อรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
   สร้างแบบประเมินความพึงพอใจต่อรูปแบบการจัดการเรียนรู้  
   แบบประเมินคุณภาพของรูปแบบการจัดการเรียนรู้มีวิธีการสร้างดังต่อไปนี้  
   1. กําหนดลักษณะของแบบประเมินเป็นมาตราส่วนการประมาณค่า Rating 
Scale 5 ระดับ ได้แก่ ประเมินความเหมาะสมด้านองค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยการ
ใส่ตัวเลขลงในช่องที่ตรงกับระดับความคิดเห็นส่วนที่ 2 คือส่วนของการเขียนข้อเสนอแนะเพ่ิมเติม 
   2. สร้างแบบประเมินแบบ Rating scale 5 ระดับตามมาตรวัดของลิเคิร์ท 
(Likert Scale) โดยมีระดับการประเมินคะแนนตามความเหมาะสมดังต่อไปนี้  
    5 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับมากที่สุด 
    4 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับมาก 
    3 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับปานกลาง 
    2 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับน้อย 
    1 หมายถึง มีความเหมาะสมในระดับน้อยที่สุด 
    เกณฑ์การพิจารณาค่าเฉลี่ยดังนี้ 
    1 คะแนนเฉลี่ย 4.51 - 5.00 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับสมมากที่สุด 
    2 คะแนนเฉลี่ย 3.51 - 4.50 หมายถึง มีความเหมาะระดับสมมาก 
    3 คะแนนเฉลี่ย 2.51 - 3.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับปานกลาง 
    4 คะแนนเฉลี่ย 1.51 - 2.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับน้อย 
    5 คะแนนเฉลี่ย 1.00 - 1.50 หมายถึง มีความเหมาะสมระดับน้อยที่สุด 
   3. นําฉบับร่างแบบประเมินให้อาจารย์ที่ปรึกษาพิจารณาความถูกต้องและความ
เหมาะสมจากนั้นดําเนินการแก้ไขตามคําแนะนําของอาจารย์ที่ปรึกษาให้เป็นแบบประเมินฉบับ
สมบูรณ์ จากนั้นผู้วิจัยได้ดําเนินการนํารูปแบบการจัดการเรียนรู้และเอกสารประกอบการจัดการ
เรียนรู้ให้ผู้เชี่ยวชาญ จํานวน 5 ท่าน ในการประเมินรูปแบบการ จัดการเรียนรู้ (ดังรายงานใน
ภาคผนวก) และได้คําแนะนําของผู้เชี่ยวชาญมาปรับปรุงรูปแบบการจัดการเรียนรู้ก่อนนําไปทดลอง
ต่อไป  
  1.12 ด าเนินการแก้ไขปรับปรุงตามข้อมูลที่เก็บมาเพื่อให้ได้รูปแบบการจัดการเองรู้
โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอน
ปลาย  
   ผู้วิจัยได้ดําเนินการปรับปรุงรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมาปรับปรุงและเอกสาร
ประกอบการจัดการเรียนรู้โดยจัดทําเป็นฉบับสมบูรณ์ 
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  1.13 ด าเนินการรับรองรูปแบบการจัดกิจกรรการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

   กระบวนการรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีขั้นตอนดําเนินการต่อไปนี้ 
   1. ด้านแหล่งข้อมูล 
    1.1 แหล่งข้อมูลด้านบุคคล ประกอบด้วย 

     1.1.1 เว็บไซต์เนื้อหา เป็นแหล่งการเรียนรู้ท่ีน าเสนอเนื้อหา
จุดประสงค์และแสดงภาพการสาธิตการท างานการประกอบหุ่นยนต์รวมถึงวีดีทัศน์แนะน า
การท างานเพื่อให้เห็นภาพขั้นตอนล าดับของเนื้อหาเพื่อใช้ในกิจกรรมการเรียนรู้ตาม
วัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้  
      1.1.2 ใบงานส าหรับจดบันทึกระหว่างการท ากิจกรรม ไปงาน
ส าหรับจดบันทึกเพื่อให้ผู้เรียนได้ท าการบันทึกข้อมูลระหว่างการด าเนินกิจกรรมการพัฒนา
โครงงานหุ่นยนต์  
   1.1.3 หุ่นยนต์ท่ีใช้ในกิจกรรมการเรียนรู้ ท่ีเป็นชุดหุ่นยนต์แบบ
ประกอบชิ้นส่วนมีหน่วยรับข้อมูลท่ีเป็นเซ็นเซอร์ชนิดต่าง ๆ และหน่วยส่งออกข้อมูลท่ีเป็น
มอเตอร์ขนาดต่าง ๆ มีหน่วยประมวลผลท่ีสามารถทดสอบการท างานเบื้องต้นรวมไปถึง
การเขียนโปรแกรมเพ่ือสั่งการให้หุ่นยนต์ท างานตามค าสั่งท่ีเป็นชุดค าสั่งแบบซอฟต์แวร์ได้
รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีการเรียงล าดับขั้นตามการเรียนรู้แบบโครงงาน
มีรูปแบบการด าเนินกิจกรรมดังต่อไปนี้ 
    1) ขั้นน าเสนอ เนื้อหาบทท่ี 1 ศึกษาชิ้นส่วน เป็นการ
เปิดกล่องลองประกอบชิ้นส่วนจ าแนกประเภทชิ้นส่วนในลักษณะต่าง ๆ ของหุ่นยนต์ตาม
หน้าท่ีการท างานการวัดขนาดชิ้นส่วนความยาวชิ้นส่วนฟันเฟืองและการประกอบเบื้องต้น
อธิบายองค์ประกอบของหุ่นยนต์ในรูปแบบของฟังก์ชันเช่นหน่วยย่อยการเคลื่อนท่ี หน่วย
ประมวลผล หน่วยแสดงผล หน่วยรับข้อมูลและเซ็นเซอร์ต่าง ๆ เนื้อหาบทท่ี 2 ทบทวน
ลองประกอบ เป็น การประกอบหุ่นยนต์ 2 ล้อแบบพื้นฐานเรียนรู้การออกแบบการสร้าง
หุ่นยนต์แบบพื้นฐานท่ีสร้างได้ง่ายเข้าใจหลักการการเคลื่อนท่ีพร้อมท้ังทดสอบการท างาน
ของแต่ละพอร์ตท้ังพอร์ตท่ีเป็น input หมายเลข 1 หมายเลข 2 หมายเลข 3 และ
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หมายเลข 4  และ output พอร์ต A พอร์ต B พอร์ต C และพอร์ต D เรียนรู้การออกแบบ
และการสร้างหุ่นยนต์แบบพื้นฐานท่ีสร้างได้ง่ายเข้าใจหลักการการเคลื่อนท่ีพร้อมท้ัง
ทดสอบการท างานในแต่ละส่วนการอ่านค่าจากอุปกรณ์รับข้อมูลและมอเตอร์สามารถ
บันทึก ค่าท่ีได้จากการอ่านเพื่อน าไปตั้งเงื่อนไขค านวณระยะทาง แสง การสัมผัสและ
ทิศทางได้ตามวัตถุประสงค์ ซึ่งสามารถน าข้อมูลพื้นฐานเหล่านี้มาประยุกต์ในการใช้เขียน
โปรแกรมสั่งการหุ่นยนต์  ความรู้เรื่องการต่อฟันเฟืองอัตราทดกลศาสตร์ท่ีใช้ในเรื่องของ
หุ่นยนต์ กลไกในการหยิบสิ่งของทักษะการคิดเชิงค านวณท่ีได้จากขั้นน าเสนอ  1 การแตก
ปัญหา 2 การจัดรูปแบบท่ีซ้ ากัน 2 ขั้นวางแผน เนื้อหาบทท่ี 3  ตรวจสอบเบื้องต้น เป็น
การตรวจสอบอุปกรณ์รู้จักกับการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานระหว่างเซ็นเซอร์แต่ละ
ตัวแบบเบื้องต้นมีกิจกรรมย่อยในการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์แบบโจทก์สั้นอย่าง
ง่ายเกี่ยวกับการใช้อุปกรณ์เซ็นเซอร์และการสั่งการมอเตอร์เบื้องต้นไปยังทิศทางต่าง ๆ ท่ี
ต้องการเนื้อหาบทท่ี 4   ฝึกฝนวางแผน เป็นการเริ่มต้นการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์
การใช้ค่าท่ีอ่าน จากอุปกรณ์เซ็นเซอร์และอ่านจากมอเตอร์น ามาเป็ นเงื่อนไขในการ
ก าหนดการเขียนโปรแกรมเบื้องต้นการวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยผังภาพอย่างง่าย 
และการแปลงทางภาพออกมาเป็นภาษาคอมพิวเตอร์ท่ีใช้ในการสั่งการหุ่นยนต์ตามการ
ออกแบบท่ีได้ร่วมกันออกแบบไว้ เพื่อให้ได้มาซึ่งโปรแกรมท่ีสามารถสั่งงานหุ่นยนต์ไห้
ด าเนินการต้องการได้  และการออกแบบฟังก์ชันค าสั่งท่ีจ าเป็นเช่นการเดินหน้าการกลับ
หลังหันการเล้ียวทีละ 90 องศา การใช้เง่ือนไขเพื่อหยุดหุ่นยนต์ เช่นเมื่อหุ่นยนต์เจอเส้นสี
ด าให้หยุดเดิน หรือ การใช้อุปกรณ์ Ultrasonic เพื่อก าหนดระยะทางเมื่อหุ่นยนต์เดินใน
ระยะท่ีก าหนดให้หยุดเดินเป็นต้น  ทักษะการคิดเชิงค านวณที่ได้จากขั้นวางแผน 2 1) การ
แตกปัญหา 2) การจัดรูปแบบท่ีซ้ ากัน 3 ขั้นปฏิบัติ เนื้อหาบทที่ 5 ลุ้นคะแนนทดสอบ เป็น
การพัฒนาหุ่นยนต์เดินตามเส้นโดยตั้งค าถามชี้น าให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้อย่างไร 
โดยท าความเข้าใจหลักการเขียนโปรแกรมควบคุมให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นสีด าท่ีอยู่บนพื้น 
โดยใช้หลักการการสะท้อนของแสงเป็นเงื่อนไขในการควบคุมให้หุ่นยนต์ไม่หลุดออกจาก
เส้น  มีการใช้เซ็นเซอร์เพื่อเดินตามเส้นแบบเซ็นเซอร์เดียว  และการเดินตามเส้นแบบใช้  
2 เซ็นเซอร์ ท าให้การเดินตามเส้นราบเรียบมากขึ้นเนื้อหาบทท่ี 6 หาค าตอบร่วมกัน 
การนับเส้นตัดของหุ่นยนต์โดยใช้หลักการหุ่นยนต์เดินตามเส้นโดยมีเงื่อนไขการเดินตาม
เส้นโดยใช้เส้นตัดหรือจุดตัดต่าง ๆ ในสนามเพ่ือการก าหนดเง่ือนไขการท างานของหุ่นยนต์
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ให้เดินไปยังทิศทางท่ีถูกต้องถูกต าแหน่งของสนามในการท าภารกิจอย่างง่ายท่ีก าหนดขึ้น
ทักษะการคิดเชิงค านวณท่ีได้จากขั้นปฏิบัติ 1 การแตกปัญหา , 2 การจัดรูปแบบท่ีซ้ ากัน,  
3 การคิดเชิงนามธรรม , 4 การเขียนขั้นตอนวิธี 4 ขั้นประเมินผลมีการก าหนดโจทย์
สถานการณ์ท่ีมีความท้าทายและความซับซ้อนมากยิ่งขึ้น โดยมุ่งเน้นให้ผู้เรียนเกิดการ
วิเคราะห์ประเมินผลตามสถานการณ์จริง มีการจดบันทึกข้อผิดพลาดเพื่อน าข้อผิดพลาด
มาแก้ไขและน าเสนอข้อผิดพลาดและวิธีแก้ไข โดยผู้สอนช่วยสังเกตและให้ค าแนะน า
ผู้เรียนในระหว่างการด าเนินกิจกรรม มีการจัดการแข่งขันย่อยเพ่ือให้เกิดความท้าทายและ
กระตุ้นให้ผู้เรียนค้นหาความรู้หาวิธีแก้ปัญหาด้วยความกระตือรือร้น โดยใช้ความรู้ท่ีได้ท้ัง 
6 บทเรียนมาประยุกต์ใช้ในการแข่งขันย่อยครั้งนี้ พร้อมให้แต่ละกลุ่มน าเสนอข้อผิดพลาด
และวิธีแก้ไขหุ่นยนต์ระหว่างการด าเนินการทดสอบโครงงานหุ่นยนต์ตามภารกิจท่ีก าหนด
ไว้ ทักษะการคิดเชิงค านวณท่ีได้จากขั้นประเมินผล 4 ด้าน 1) การแตกปัญหา, 2) การ
จัดรูปแบบท่ีซ้ ากัน, 3) การคิดเชิงนามธรรม, 4) การเขียนขั้นตอนวิธี  
 
 
 
 



 58 

 
 

ภาพ 5 (ร่าง) รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อพัฒนาทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

 
การวิจัยระยะที่ 2 ศึกษาผลการทดลองการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์
เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 1. ด้านเอกสาร 
  1.1 รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
กําหนดสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  1.2 เอกสารประกอบรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  1.3 ผลการทดลองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
   1.3.1 ผลการศึกษาทักษะการคิดเชิงคํานวณ ที่ได้จากรูปแบบการจัดการเรียนรู้
ด้วยโครงงานหุ่นยนต์ 
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   1.3.2 ผลจากการเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนก่อนและหลัง
เรียนหลังจากใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 2. ด้านตัวแปรที่ศึกษา 
  ข้อมูลความคิดเห็นและความเหมาะสมจากผู้เชี่ยวชาญที่มีต่อรูปแบบการจัดการเรียนรู้
โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 3. เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
  3.1 รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  3.2 แบบ แบบประเมินรับรองรูป แบบประเมินรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดย 
แบบประเมินรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครง แบบประเมินรับรองรูปแบบการจัดการ
เรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอน
ปลาย 
 4. การเก็บรวบรวมข้อมูล 
  4.1 ผู้วิจัยได้นํารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ 
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายพร้อมด้วยผลการทดลองการใช้รูปแบบ
เสนอต่อผู้เชี่ยวชาญ จํานวน 5 คน ในการประเมินรับรองรูปแบบและให้ข้อเสนอแนะในการปรับปรุง
รูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  4.2 ดําเนินการแก้ไขปรับปรุงรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ 
เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายตามข้อเสนอแนะ
ข้อแนะนําของผู้เชี่ยวชาญทั้ง 5 และดําเนินการแก้ไขให้สมบูรณ์ 
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การวิจัยข้ันตอนที่ 2 ศึกษาผลการทดลองการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์
เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 6 ขั้นตอนการวิจัยขั้นตอนที่ 2 
 

เร่ิมต้น 

2.1 ด าเนินการทดลอง 
ทักษะกอ่นเรียน ทดลอง ทักษะหลังเรียน 

T1 X T2 
 

2.2 ด าเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู ้
เตรียมความพร้อม ดา้นอุปกรณ์สนับสนนุการเรียนรู้ ผู้เรียนและผู้สอน 

 
  

ประเมินผู้เรียนก่อนเรียน โดยใช้แบบทดสอบก่อนเรียน  
 

 
ด าเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับ

นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 

เก็บข้อมูลระหว่างการด าเนินกิจกรรมการเรียนรู้ ด้วยแบบประเมินโครงงานที่พฒันาขึ้น 
 

 
รวบรวมข้อมูลหลังกจิกรรมการเรียนรู้ โดยใช้แบบทดสอบหลังเรียน ดา้นทักษะการคิดเชิงค านวณ 

 
 

2.3 วิเคราะห์ข้อมูล 
1) วิเคราะห์ส่วนเบีย่งเบนมาตรฐาน ของแบบประเมินทักษะการคิดเชิงค านวณ 

2) เปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงค านวณทางการเรียนก่อนและหลังเรียนของรูปแบบการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ 

สิ้นสุด 



 61 

 การวิจัยขั้นตอนที่ 2 ศึกษาผลการทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 1. ด าเนินการทดลอง 
  นํารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณที่ผ่านการประเมินคุณภาพและปรับปรุงมาแก้ไขแล้วจนได้ฉบับสมบูรณ์จาก การวิจัยในระยะ
ที่ 2 มาทดลองใช้โดยมีการดําเนินการดังต่อไปนี้ 
  1.1 แหล่งข้อมูล 
   ประชากร ได้แก ่นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยาที่
เรียนวิชาวิทยาการคํานวณ ปีการศึกษา 2562 จํานวน 134 คน จํานวน 5 ห้องเรียน โดยนักเรียนคละ
ความสามารถในทุกห้องเรียน  
   กลุ่มตัวอย่างได้แก่นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา
ที่เรียนวิชาวิทยาการคํานวณปีการศึกษา 2562 จํานวน 30 คนโดยเลือกจากห้องเรียนแบบเจาะจง  
  1.2 ตัวแปรที่ใช้ในการวิจัย 
   1.2.1 ตัวแปรต้น ได้แก่ การเรียนด้วยรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
   1.2.2 ตัวแปรตาม ได้แก่  
    1) ทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
    2) ความพึงพอใจ 
  1.3 เครื่องมือที่ใช้การวิจัย ได้แก่  
   แบบประเมินทักษะการคิดเชิงคํานวณ  
  1.4 วิธีการด าเนินการวิจัย 
   การทดลองการใช้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายผู้วิจัยได้วางแผนการดําเนินการดังนี้ 
   1.4.1 ออกแบบการทดลองการวิจัยครั้งนี้ผู้วิจัยใช้แบบกลุ่มทดสอบเดี่ยวก่อนเรียน
หลังเรียน 
ทักษะการคิดเชิงคํานวณก่อนเรียน ทดลอง ทักษะการคิดเชิงคํานวณหลังเรียน 

T1 X T2 

   T1 = ทดสอบก่อนเรียน 
   T2 = ทดสอบหลังเรียน 
   X = การจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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   1.4.2 การดําเนินการวิจัยตามข้ันตอนต่อไปนี้ 
    1) เลือกกลุ่มตัวอย่างนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 ที่เรียนวิชาวิทยาการ
คํานวณทั้งหมดจํานวน 30 คนโดยเลือกเฉพาะห้องเรียนแบบเจาะจง 
    2) นํารูปแบบการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายที่พัฒนาขึ้นทดลองใช้กับกลุ่มตัวอย่าง
นักเรียนชั้นมัธยมศึกษาปีที่ 4 ที่เรียนวิชาวิทยาการคํานวณ ปีการศึกษา 2562 จํานวน 30 คน 
   ก่อนการทดลองให้กลุ่มตัวอย่างดําเนินการทําแบบทดสอบก่อนเรียนด้านทักษะ 
การคิดเชิงคํานวณโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ จํานวน 30 ข้อ 
 2. ด าเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ 
 
ตาราง 3 การด าเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพื่อส่งเสริมทักษะการคิด

เชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายตามตารางการจัดกิจกรรม 
การเรียนรู้ 

 

หน่วยการจัดการ
เรียนรู้ 

สัปดาห์
ที ่

กิจกรรมการเรียนรู ้ เคร่ืองมือ 

1. เปิดกล่องลองต่อ
ช้ินส่วน 

1 วัตถุประสงค์ 
1.  นักเรียนสามารถจําแนกองค์ประกอบย่อยช้ินส่วน

และออกแบบระบบย่อยจากเทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
2.  สามารถวิเคราะห์การออกแบบช้ินส่วนประกอบย่อย

ของหุ่นยนต์ได ้
3.  มีความเข้าใจกลศาสตรส์ามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ

ขนาดเล็กฟันเฟืองและจําแนกการทํางานส่วนย่อยใน
แต่ละส่วนได้  

4.  สามารถวัดขนาดช้ินส่วนและจาํแนกเก็บช้ินส่วนเมื่อ
ใช้งานชุดจําลองหุ่นยนต์เสร็จแล้วได้อย่างถูกต้อง  

 
แนะนําเนื้อหาสาระจุดมุ่งหมายข้อตกลงในการเรียน 
อธิบายการประกอบเบื้องต้นการจาํแนกช้ินส่วนและทํา
แบบทดสอบก่อนเรยีน  

Google site เนื้อหา  

2. ประกอบ
หุ่นยนต์พื้นฐาน

2 แนะนําวิธีการอ่านคู่มือการประกอบหุ่นยนต์การวดั
ขนาดชิ้นส่วนการจําแนกประเภทของช้ินส่วนของ
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แบบ 2 ล้อ หุ่นยนต์ ตัวกล่องควบคมุ Sensor ต่าง ๆ และมอเตอร์
ขนาดต่าง ๆ การประกอบหุ่นยนตพ์ื้นฐานแบบ 2 ล้อ 
แนะนําการทดสอบเบื้องต้นจากการเขียนโปรแกรมที่ไม่
ใช้ pc (Personal Computer)  

3 การตรวจสอบ
การทํางานเบื้องต้น
ของอุปกรณ์
พื้นฐานการเขียน
โปรแกรมจากกล่อง 

3  วัตถุประสงค ์
1.  สามารถจําแนกความคล้ายของรูปแบบช้ินส่วนหรือ

ระบบย่อยท่ีมคีวามคล้ายคลึงกันมลีักษณะการ
ทํางานเดียวกันหน้าท่ีของอุปกรณม์ีความคล้ายกัน
วิเคราะห์การทํางานท่ีมีส่วนคล้ายกันได ้

2.  สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได ้
3.  สามารถจําแนกอุปกรณ์ปลายทางได ้
4.  สามารถตรวจจับสถานะการทํางานของอุปกรณ์ที่

เชื่อมต่อกับพอร์ตต่าง ๆ และอธิบายข้อมูลการแสดง
ของอุปกรณ์ปลายทางได ้

 
ผู้สอนแนะนําการใช้งานเบื้องต้นเกี่ยวกับอุปกรณ์
เซนเซอรม์อเตอร์ขนาดต่าง ๆ พรอ้มกิจกรรมย่อยการวดั
ขนาดและดูค่า input ผ่านหน้าจอโดยใช้เมนู port 
View ของหุน่ยนต์เพื่อนําค่าต่าง ๆ มาใช้งานและเป็น
ประโยชน์ในการจดบันทึกที่สามารถนําไปใช้กับ
สถานการณ์จริงได้หรือสามารถนําไปประยุกตไ์ด้ในการ
แข่งขันระดับนานาชาต ิ

 Google site เนื้อหา 
-วีดีทัศน์แนะนําการ 
-ทดสอบหุ่นยนต์
เบื้องต้น  
-เอกสารแนะนาํตาม
ขั้นตอนการทดลอง
เบื้องต้น  

4. การเริ่มต้นเขียน
โปรแกรมด้วย PC 
และ Mac OS  

4 วัตถุประสงค์ 
4. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพ

จําลองได ้
 4.1 มีความรู้ความเข้าใจในการทํางานแบบวนซ้ําการ

วางเงื่อนไขต่าง ๆ ในการตัดสินใจ 
 4.2 สามารถวิเคราะห์เชิงระบบเขียนแผนภาพจําลอง

และการออกแบบฮารด์แวร์และซอฟต์แวร์ได ้
 4.3 สามารถออกแบบภาพรวมการทํางานและอธิบาย

การทํางานอย่างเป็นข้ันตอนเป็นลาํดับก่อนและ

- Google site เนื้อหา 
-วีดีโอแนะนําการเขียน
โปรแกรมเบื้องต้นของ
หุน่ยนต ์
-เอกสารประกอบ
ขั้นตอนการทดลอง
เบื้องต้น 
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หลังอย่างเข้าใจ 
 
ผู้สอนแนะนําการเขียนโปรแกรมเบื้องต้นโดยใช้คําสั่ง
อย่างง่ายไปหายากตามลําดับ มีกจิกรรมย่อยให้นักเรยีน
ทดลองตามและหาคําตอบโดยผูส้อนให้การดูแลอย่าง
ใกล้ชิดและคอยตอบคําถามกรณเีกิดข้อสงสัยและปญัหา
ที่เกิดขึ้นระหว่างการทดลองหุ่นยนต์ โดยผู้สอนเป็นผู้ทํา
แบบสังเกตการณร์ะหว่างการทดลอง 

5. หุ่นยนต์เดินตาม
เส้นได้อย่างไร 

5 วัตถุประสงค์ 
5.1  เข้าใจกระบวนการขั้นตอนวิธีและการเขียนผังงาน

แบบง่ายลงกระดาษเพื่อวางแผนการเขียน
โปรแกรมหุ่นยนต์ในการทําภารกิจ 

5.2  มีความรู้ความเข้าใจดา้นการเคลื่อนไหวของ
หุ่นยนต์การเลี้ยวในลักษณะต่าง ๆ เช่น การเลี้ยว 
90 องศามีการตั้งค่าอย่างไรการเลีย้วเบน 45 องศา
ต้องใช้อุปกรณ์ใดบ้าง 

5.3  มีความรู้ความเข้าใจในการวดัค่า Sensor แสง
ระยะทางเพื่อนํามาใช้ในการวางเงื่อนไขในการ
เขียนโปรแกรมสั่งการหุ่นยนต์ในการดําเนินภารกจิ 

5.4  มีความรู้ความเข้าใจในด้านการออกแบบผังงาน
การวางแผนการเขียนโปรแกรมการออกแบบการ
เดินตามเส้นในจังหวะที่หุ่นยนต์หลุดเส้นและ
พยายามกลบัมาที่เดิมนักเรียนสามารถตั้งข้อสังเกต
และอธิบายได ้

5.5  สามารถนําผังงานท่ีนักเรียนได้พัฒนาหรือเขียน
ขึ้นมาเขียนเป็นคําสั่งที่สามารถสั่งการหุ่นยนตไ์ด้
จริงตามกระบวนการขั้นตอนวิธีท่ีอัลกอริทึมท่ี
ออกแบบมา และสามารถตรวจสอบแก้ไขรายงาน
ผลการทํางานวิเคราะห์ข้อผดิพลาดที่เกิดขึ้นได้จาก
ปัญหาสภาพจริง 

- Google site เนื้อหา 
- วิดีโอการทดสอบ
หุ่นยนต์ตามเง่ือนไขท่ี
กําหนด 
- เอกสารประกอบ
ขั้นตอนการทดลอง
หุ่นยนต ์

5. หุ่นยนต์เดินตาม 5 ผู้สอนให้นักเรียนดําเนินการต่อเซน็เซอร์แสงวัดคา่แสง - Google site เนื้อหา 
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เส้นได้อย่างไร และดําเนินการเขียนผังงานฝึกใหน้ักเรียนคิดทดลองนทึก 
คอยให้คําแนะนํานักเรียนกรณีเกดิปัญหา ฝึกให้นักเรียน
คิดในเรื่องของการทําให้หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น จากการ
เขียนโปรแกรมเงื่อนไขทีผู่้วิจัยได้พฒันาขึ้น พร้อมดําเนิน
กิจกรรมการแข่งขันย่อยวัดความเร็วในการเดินตามเส้น
ฝึกให้นักเรียนคิดสังเกตบันทึกและกระตุ้นความท้าทาย
ให้นักเรียนสนใจในการหาคําตอบ 

-วิดีโอการทดสอบ
หุ่นยนต์ตามเง่ือนไขท่ี
กําหนด 
-เอกสารประกอบ
ขั้นตอนการทดลอง
หุ่นยนต ์

6. การเดินตามเส้น
ตัดของหุ่นยนต์  

6 ผู้สอนอธิบายถึงการนําทางโดยใช้เส้นตัด เพื่อกําหนดทิศ
ทางการเดินของหุ่นยนตต์ามต้องการ 
ฝึกให้นักเรียนเขียนแผนผังเพื่อเปน็การวางแผนในการ
เดินตามเส้นตัดของหุ่นยนตต์ามทศิทางที่กําหนดไว้ โดย
มีกิจกรรมย่อยในการให้หุ่นยนต์เดนิไปยังทิศทางที่
ต้องการโดยใช้เส้นตัดเป็นตัวกําหนดตําแหน่งของ
สนามแข่งขันย่อยที่ผู้วิจยัไดเ้ตรียมขึ้น  

- Google site เนื้อหา 
-วิดีโอการทดสอบ
หุ่นยนต์ตามเง่ือนไขท่ี
กําหนด 
-เอกสารประกอบ
ขัน้ตอนการทดลอง
หุ่นยนต ์

7. การประยุกต์ใช้
กับสถานการณ์จริง 

7 วัตถุประสงค์ 
7.1 สามารถนําความรู้ความเข้าใจมาประยุกต์ใช้กับ

สถานการณ์ที่กําหนดขึ้น 
7.2 สามารถออกแบบเทคนิควิธีการแก้ปัญหาได้ 
7.3 สามารถวางลําดับต่าง ๆ ในการเขียนแผน

ดําเนินการเขียนโปรแกรมชุดคําสัง่ได้ 
7.4 สามารถดําเนินภารกิจตามเง่ือนไขที่กําหนดไวโ้ดยใช้

สนามแข่งจริงและมีการวัดค่าคะแนนตามที่หุ่นยนต์
ทําได ้

7.5 นักเรียนมีความรู้ความเข้าใจและสามารถดําเนินการ
แข่งขันย่อยจากสภาวะปัญหาที่เกดิจากสถานการณ์
จริง สามารถประเมินการทํางานของหุ่นยนต์และ
ข้อผิดพลาดที่เกิดขึ้นได ้

7.6 นักเรียนสามารถออกแบบหุ่นยนต์ตามจินตนาการ
และความสนใจ สามารถการออกแบบหุ่นยนต์ได้
อย่างอิสระ เปดิโอกาสให้ออกแบบอุปกรณ์พิเศษ
ภายใต้เงื่อนไขการแข่งขันย่อยที่กําหนดไว้เพื่อ

- Google site เนื้อหา 
- วิดีโอประกอบการ
ทดลอง 
- เอกสารประกอบ
ขั้นตอนการดําเนินการ
ทดลองและเงื่อนไข
ภารกิจในสนามแข่ง
จริงที่ผู้วิจัยได้ออกแบบ
ขึ้น  
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ส่งเสริมให้เกิดความคดิสร้างสรรค ์

 

  2.1 ในระหว่างการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ผู้วิจัยได้ดําเนินการประเมินทักษะการคิดเชิง
คํานวณตามแบบประเมินทักษะการคิดเชิงคํานวณท่ีได้ออกแบบขึ้น 
  2.2 เมื่อการดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายดําเนินการทดลองเสร็จสิ้นให้นักเรียนทํา
แบบทดสอบหลังเรียนของแบบทดสอบการคิดเชิงคํานวณที่ผู้วิจัยได้พัฒนาขึ้น 
  2.3 ศึกษาข้อมูลทักษะการคิดเชิงคํานวณที่เกิดจากการจัดกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.4 เปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณทางการเรียนก่อนและหลังเรียนโดยรูปแบบ
การจัดการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียน
ชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 3. การวิเคราะห์ข้อมูล  
  3.1 วิเคราะห์ข้อมูลในส่วนของทักษะการคิดเชิงคํานวณโดยเกณฑ์การให้คะแนนแบบ 
รูบิคที่พัฒนาขึ้น 
  3.2 เปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนก่อนและหลังเรียนด้วยรูปแบบ
การเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษา
ตอนปลายโดยใช้สถิติทดสอบความแตกต่างของค่าเฉลี่ย t - test Dependent โดยใช้โปรแกรม
สําเร็จรูป 



 

 

 

 

บทที่  4 
 

ผลการวิจัย 
 
 ผลการวิจัยรูปแบบการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายโดยมีวัตถุประสงค์ดังต่อไปนี้ โดยผู้วิจัยได้นําเสนอ
ผลการวิเคราะห์ข้อมูล ออกเป็น 2 ขั้นตอนดังนี้ 
 ขั้นตอนที่ 1 ผลการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะกาคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 ขั้นตอนที่ 2 ผลการทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะกาคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  
ขั้นตอนที่ 1 ผลการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย    
 เมื่อผู้วิจัยได้พัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะกาคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย ผู้วิจัยได้สร้างและตรวจสอบคุณภาพของรูปแบบ
การจัดการเรียนรู้ ได้แก่  
 ส่วนที่ 1 ผลการสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 ส่วนที่ 2 ผลการตรวจสอบคุณภาพรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะกาคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย โดยผู้เชี่ยวชาญ 5 คน 
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ส่วนที่ 1 ผลการสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริม
ทักษะกาคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 1. ที่มาของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
  1.1 ความเป็นมาของรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
   จากหลักสูตรแกนกลางการศึกษขั้นพ้ืนฐาน พุทธศักราช 2551 รายวิชาเทคโนโลยี
สารสนเทศและการสื่อสารเน้นการนําความรู้ไปใช้ในชีวิตประจําวัน และมีความรู้พ้ืนฐานด้านการเขียน
โปรแกรมสําหรับการศึกษาต่อในระดับที่สูงขึ้น โดยได้มีจัดการเรียนการสอนให้กับนักเรียนระดับ ม.1 
ขึ้นไป ซึ่ง ในปัจจุบัน เป็นยุคเศรษฐกิจที่ขับเคลื่อนด้วยดิจิทัล สังคมโลกเปลี่ยนไปจากเดิมเป็นอย่าง
มาก กระบวนการผลิตเศรฐกิจและอุตสาหกรรมได้มีการนําเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ หุ่นยนต์เข้ามา
มีส่วนร่วม ไปจนถึงงานบริการต่าง ๆ มีการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสารเพ่ือรับส่งข้อมูล
และเป็นสื่อต่าง ๆ ดังนั้น เพ่ือพัฒนาประเทศให้ก้าวทันต่อการเปลี่ยนแปลงนี้ สถาบันส่งเสริมการสอน
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี (สสวท.) จึงได้เสนอหลักสูตรวิทยาการคํานวณต่อกระทรวงศึกษาธิการ 
จนได้รับการประกาศใช้ในหลักสูตรอย่างเป็นทางการในปี พ.ศ. 2560 โดยมีจุดประสงค์ให้เด็กมีความรู้ 
และทักษะเพื่อแก้ปัญหาในชีวิตจริงหรือพัฒนานวัตกรรม และใช้ทรัพยากรด้านไอชีที ในการสร้างองค์
ความรู้หรือสร้างมูลค่าได้อย่างสร้างสรรค์ รายวิชาวิทยาการคํานวณจึงได้มีการเริ่มต้นปลูกฝังให้
นักเรียนได้มีทักษะการคิดเชิงคํานวณตั้งแต่ระดับชั้นประถมศึกษา ซึ่งสอดคล้องกับยุทธศาสตร์ชาติ 20 
ปี ที่ ให้ความสําคัญสําหรับการพัฒนาทักษะในศตวรรษที่  21 ท่ามกลางการขยายตัวทางด้าน
เทคโนโลยีส่งผลโดยตรงต่ออาชีพการทํางานและความเป็นอยู่การเติบโตของระบบอัตโนมัติและ
ปัญญาประดิษฐ์ ถูกนํามาช่วยในการทํางานเพ่ิมความรวดเร็วแม่นยําลดความผิดพลาดในขั้นตอนการ
ผลิต และการทํางาน ซึ่งทําให้ระบบงานมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นกว่าในอดีต การใช้เทคโนโลยีถือเป็น
ทักษะที่จําเป็นในการดําเนินชีวิตการทํางานในสภาพสังคมปัจจุบันที่ขับเคลื่อนไปด้วย ซอฟต์แวร์ และ
ความรู้ด้าน โปรแกรมมิ่ง (Marcos, 2015) ซึ่งการทํางานร่วมกับเทคโนโลยีจําเป็นต้องมีทักษะ การคิด
วิเคราะห์ วางแผนจัดการ การคิดอย่างเป็นเหตุและผลคิดสร้ างสรรค์ รวมไปถึงการออกแบบ
กระบวนการแก้ปัญหาเชิงระบบ ซึ่งสอดคล้องกับแนวคิดของ Jeannette M. Wing (2006) ที่เป็นผู้
ริเริ่มการจัดการเรียนรู้โดยใช้แนวคิดกระบวนการแก้ปัญหาเชิงวิศวกรรมซอฟต์แวร์ มาช่วยพัฒนา
กระบวนการคิดแก้ปัญหาหรือเรียกว่า ทักษะการคิดเชิงคํานวณ ซึ่ง เป็นทักษะที่เสริมศักยภาพในการ
แก้ปัญหาที่รวดเร็ว โดยที่ สามารถแก้ปัญหาที่มีขนาดใหญ่ มีความซับซ้อนได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
กระบวนการคิดนี้ได้มาจากการจําลองกระบวนการแก้ปัญหาด้านวิศวกรรมซอฟต์แวร์ ซึ่งสามารถ
นํามาใช้แก้ปัญหาการทํางานในชีวิตประจําวันได้ โดยไม่จําเป็นต้องเขียนโปรแกรม เพ่ือให้ได้ลําดับ
ขั้นตอนการจัดการกับปัญหา และนําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธีการ หรือ อัลกอริทึม (Algorithm) เพ่ือ
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นํามาใช้แก้ปัญหา ในลักษณะเดียวกันได้ทุกรูปแบบและเกิดประโยชน์สูงสุดอย่างมีประสิทธิภาพ 
เกี่ยวข้องกับการใช้ทักษะ แนวคิด และเทคนิค ซึ่งสามารถพัฒนาได้ตลอดเวลา ทั้งนี้ทักษะการคิดเขิง
คํานวณ ประกอบด้วย วิธีการคิด การคิดเชิงคํานวณ กระบวนการแก้ปัญหา ความสัมพันธ์ระหว่าง
ข้อมูล ขั้นตอน พฤติกรรม ปฏิสัมพันธ์ และการออกแบบ รวมถึงกระบวนการต่าง ๆ ที่เกิดขึ้นระหว่าง
การพัฒนากระบวนการจัดการปัญหาที่เป็นวิธีการนําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธี เพ่ือนํามาใช้แก้ปัญหา
ในลักษณะเดียวกันได้ทุกรูปแบบ ทักษะการคิดเชิงคํานวณนี้ส่งผลโดยตรงต่อการดําเนินอาชีพใน
อนาคตและควรเป็นทักษะความสามารถในการวิเคราะห์ของคนรุ่นใหม่ทุกคน ให้เป็นส่วนประกอบที่
สําคัญของการเรียน วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และ คณิตศาสตร์ (STEM) ซึ่งตอบ
โจทย์ต่อการเปลี่ยนแปลงทางการศึกษาในศตวรรษที่ 21 ดังนั้น ประเทศไทยได้เล็งเห็นถึงการพัฒนา
ในด้านวิทยาศาสตร์เทคโนโลยีมากขึ้น ส่งผลให้เกิดการพัฒนาแรงงานทักษะสูงที่สามารถทํางาน
ร่วมกับเทคโนโลยีและมีความเป็นนวัตกรในอนาคต สอดคล้องกับแผนการพัฒนาเศรฐกิจและสังคม
แห่งชาติ 2560-2564 ในด้านการพัฒนานวัตกรรมและการนําไปใช้เป็นปัจจัยขับเคลื่อนการพัฒนาใน
ทุกมิติ เพ่ือยกระดับศักยภาพของประเทศในทุกด้าน โดยที่ในช่วงต่อจากนี้จะมุ่งเน้นการนําความคิด
สร้างสรรค์และการพัฒนานวัตกรรมเพ่ือทําให้เกิดสิ่งใหม่ที่มี มูลค่าเพ่ิมทางเศรฐกิจ ทั้งในเรื่อง
กระบวนการผลิตและรูปแบบกผลิตภัณฑ์การบริการใหม่ ๆ เปลี่ยนแปลงเทคโนโลยี และรูปแบบการ
ดําเนินธุรกิจ ซึ่งปัจจุบัน รัฐบาลได้เห็นถึงปัญหาระบบการศึกษาในประเทศไทย โดยดูจากคะแนน 
การสอบวั ดผล  Programmed for International Student Assessment (PISA) ในปี  2019 
นักเรียนไทยมีคะแนนเฉลี่ยในด้านการอ่าน 393 คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 487 คะแนน) คณิตศาสตร์ 
419 คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 489 คะแนน) และวิทยาศาสตร์ 426 คะแนน (ค่าเฉลี่ย OECD 489 
คะแนน) กลุ่มโรงเรียนเน้นวิทยาศาสตร์มีคะแนนเฉลี่ยอยู่ในระดับเดียวกับกลุ่มประเทศเศรษฐกิจที่มี
คะแนนสูงสุด 5 อันดับแรก (Top 5) และกลุ่มโรงเรียนสาธิตของมหาวิทยาลัย มีคะแนนสูงกว่า
ค่าเฉลี่ย OECD ผลการประเมินชี้ว่า ระบบการศึกษาไทยมีส่วนหนึ่งที่มีคุณภาพและสามารถพัฒนา
นักเรียนให้มีความสามารถในระดับสูงได้ (กระทรวงศึกษาธิการ, 2562) 
   จากการสังเกตการสอนในชั้นเรียน และสัมภาษณ์ครูผุ้ร่วมวิจัย พบว่า การจัดการ
เรียนรู้ในชั่วโมงสอนส่วนมากเป็นการสอนแบบบรรยายเนื้อหาการเขียนโปรแกรมเพียงอย่างเดียว  
และการดําเนินกิจกรรมการใช้หุ่นยนต์ เป็นเพียงการปฏิบัติตามคู่มือ ผู้เรียนขาดการพัฒนาทักษะใน
หลายด้านที่เกี่ยวข้องกับเนื้อหา นักเรียนสามารถตอบโจทย์ได้เบื้องต้นในระดับการท่องจํา ยังไม่
สามารถนําความรู้มา ประยุกต์ได้  ยังไม่สามารถหาความสัมพันธ์ และประยุกต์ใช้ ในสถานการณ์
ปัจจุบัน การจัดการเรียนรู้ในรายวิชาเทคโนโลยี นักเรียนขาดทักษะการคิดอย่างเป็นระบบทําให้ไม่
สามารถ เชื่อมโยงความคิด ในการแก้ปัญหาต่าง ๆ รวมไปถึงการแก้ปัญหาด้านการเขียนโปรแกรม
จากโจทย์ หรือ ปัญหาที่กําหนดให้ ไม่สามารถออกแบบผังงาน การจําลองความคิดที่นําไปสู่วิธี
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แก้ปัญหาที่เป็นลําดับขั้นตอนได้ ขาดทักษะในการแก้ไขปัญหา รวมไปถึงการสร้างชิ้นงาน ผู้สอนยัง
จําเป็นต้องแนะนําอย่างไกลชิดในการแนะนําวิธีแก้ปัญหาระหว่างการจัดการเรียนรู้บ่อยครั้ง  
   ด้วยเหตุนี้จึงเป็นหน้าที่สําคัญของโรงเรียนในการพัฒนานักเรียนที่มีคุณภาพตาม
จุดมุ่งหมายของกระทรวงศึกษาธิการที่มุ่งเน้นส่งเสริมให้เกิดกระบวนการคิด การจั ดการกับ
สถานการณ์ การบูรณาการความรู้เพ่ือประยุกต์ใช้แก้ปัญหาตามสถานการณ์ที่เกิดขึ้นจริง รวมทั้ง
สามารถใช้การวิจัยเป็นส่วนหนึ่งในกระบวนการเรียนรู้  นักเรียนต้องรู้จัก คิดอย่างมีเหตุผล ลงมือเป็น
แก้ปัญหาเป็น เพ่ือให้นักเรียนจะได้มีความรู้ความสามารถในการจัดการปัญหาได้ในอนาคต 
   การจัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงานเป็นวิธีหนึ่งที่ช่วยส่งเสริมการแก้ปัญหาเชิง
ปฏิบัติเป็นขั้นตอนการจัดการเรียนรู้ที่ส่งเสริมให้ผู้เรียนได้ศึกษาเพ่ือค้นพบความรู้ใหม่ได้สิ่งประดิษฐ์
ใหม่ด้วยตนเอง โดยมีครูเป็นผู้ อํานวยความสะดวกและให้คําปรึกษา ภายใต้ กระบวนการทาง
วิทยาศาสตร์ โดยที่ความรู้ใหม่นั้น เป็นความรู้ที่ทั้งผู้เรียนและผู้สอนไม่มีประสบการณ์มาก่อน  
   พิมพันธ์ เดชะคุปต์ และคณะ (2555, น. 57) โดยที่นักเรียนสามารถพัฒนา
โครงงานได้ในเวลาว่าง นักเรียนเป็นผู้ค้นหาความรู้และลงมือปฏิบัติ ด้วยตนเอง ถ่ายใต้การแนะนํา
ของครูผู้สอน เพ่ือบรรลุตามวัตถุประสงค์ของโครงงานภายไต้การดูแลกํากับโดยครู ผู้ซึ่งเป็นผู้
เตรียมการดําเนินการตามขั้นตอนกระบวนการทางวิทยาศาสตร์ โดยกระตุ้นให้ผู้เรียนเกิดการลงมือ
ปฏิบัติ ทําให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้แบบยั่งยืน และสามารถนําความรู้ความสามารถที่ได้จากการปฏิบัติ
มาใช้แก้ปัญหาได้ในอนาคต (ศศิโสภิต แพงศรี, 2561) ซึ่ง ในบริบทของเทคโนโลยีในปัจจุบัน การใช้
หุ่นยนต์มาเป็นสื่อการสอนเป็นอีกแนวทางหนึ่งในการเสริมสร้างทักษะในด้านต่าง  ๆ เป็นการบูรณา
การวิชาความรู้ในสาขาวิชา วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และคณิตศาสตร์ (STEM) 
อย่างสมบูรณ์แบบ ทําให้ เกิดการกระตุ้นความสนใจของผู้เรียนที่จะพัฒนาทักษะการคิดวิเคราะห์คิด
แก้ปัญหาการเรียนรู้การเขียนโปรแกรมเพ่ือแก้ปัญหาตามสถานการณ์ นอกจากนั้นหุ่นยนต์ยังเป็น
เครื่องมือที่ทําให้นักเรียนได้เรียนรู้ ได้สร้าง และ ได้ฝึกการสังเกตข้อผิดพลาดในการทํางาน ได้ทดลอง
ที่ทําให้การเรียนไม่น่าเบื่อ เกิดพัฒนาการที่ดีในการเรียนรู้ไปในเชิงบวกมีความรู้ความเข้าใจในเนื้อหา
อย่างลึกซึ้งผ่านการปฏิบัติ (Guanhua Chen 2017) และหุ่นยนต์ยังส่งเสริม การสร้างระเบียบวินัยใน
การทํางานร่วมกัน เป็นทีมที่ต้องมีปฏิสัมพันธ์ระหว่างกันสร้างพัฒนาการทีดีในด้านความคิด
สร้างสรรค์ (Marina U. Bers, 2010) 
   สถาบันส่งเสริมการสอนวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  (สสวท.) ได้ส่งเสริมการใช้
หุ่นยนต์เป็นสื่อในการจัดการเรียนรู้ตามแนวของสะเต็มศึกษา และเนื่องด้วยในปัจจุบัน หุ่นยนต์และ
ชิ้นส่วนประกอบต่าง ๆ มีราคาทีถูกลง ทําให้ คนทั่วไปและโรงเรียนต่าง ๆ สามารถซื้อมาเพ่ือใช้ในการ
จัดการเรียนรู้ได้ง่ายยิ่งขึ้น ทําให้การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการจัดการเรียนรู้ในโรงเรียน จึงเป็นที่
แพร่หลายมากขึ้นในปัจจุบัน  
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จากเหตุผลดังกล่าว จึงส่งผลให้ผู้วิจัยต้องการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  เพ่ือให้
นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณสอดคล้องกับความต้องการแรงงานทักษะสูงที่เป็นทักษะแห่ง
ผู้สร้างนวัตกรรมประกอบอาชีพที่อยู่ร่วมกับการพัฒนาเทคโนโลยี เพ่ือขับเคลื่อนเศรฐกิจของประเทศ
ต่อไป  
  1.2 ทฤษฎีและแนวคิดพื้นฐานของรูปแบบการจัดการเรียนรู้  
   แนวคิดและทฤษฎีที่ใช้ในการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับมัธยมศึกษาตอนปลายได้แก่ 
   1.2.1 ทักษะการคิดเชิงค านวณ Computational Thinking  
    การคิดเชิงคํานวณ Computational Thinking ได้ถูกนํามาใช้ครั้งแรกโดย 
Seymour Pipert ในปี 1980 และนํามาใช้อีกครั้งในปี  1996 ซึ่งแนวคิดเชิงคํานวณ ถูกนํามาใช้
แก้ปัญหาอย่างเป็นขั้นเป็นตอน หรือ ขั้นตอนวิธี (Algorithm) เป็นกระบวนการที่สามารถแก้ปัญหา
ขนาดใหญ่อย่างซับซ้อนและมีประสิทธิภาพ 
    การคิดเชิงคํานวณ คือ กระบวนการในการ จําลองแนวคิดของการพัฒนา
เชิงวิศวกรรมซอฟต์แวร์ โดยทักษะนี้ ไม่จําเป็นต้องเป็นการเขียนโปรแกรม ก็สามารถนําวิธีคิดนี้มา
จัดการกับปัญหาได้ โดยเริ่มจากการ แตกปัญหาใหญ่ออกมาเป็นส่วนย่อยต่าง ๆ เพ่ือให้ง่ายต่อการ
จัดการกับปัญหา แล้วดําเนินการสังเกตหรือจับหลักการ จากการเกิดขึ้นซ้ํา ๆ ของปัญหา เพ่ือการจํา 
แบบรูป (Pattern) ในการมองภาพรวม และนําไปสู่การออกแบบ กระบวนการจัดการกับปัญหา ที่
เพ่ือให้ได้มาซึ่งรูปแบบการแก้ปัญหา ที่ผู้ใช้อ่ืน ๆ สามารถนําวิธีคิดนี้มาจัดการกับปัญหาได้อย่างถาวร 
เช่นเดียวกับระบบอัตโนมัติซึ่งทักษะการคิดเชิงคํานวณ มี 4 องค์ประกอบหลักดังต่อไปนี้ 
    ขั้นตอนที่ 1 Decomposition คือการจําแนกปัญหาใหญ่ที่มีความซับซ้อน
ออกมาเป็นปัญหาย่อย เพ่ือให้การง่ายต่อการจัดการปัญหา และสามารถลดภาระการทํางานได้มาก
ยิ่งขึ้น 
    ขั้นตอนที่ 2 Pattern Recognition คือการสังเกตรูปแบบที่เกิดขึ้นกันอย่าง
ซ้ํากันจากปัญหาหรือสิ่งที่ต้องการพัฒนาที่เกิดขึ้นสถานการณ์เพ่ือวิเคราะห์หาองค์ประกอบต่าง ๆ  
    ขั้นตอนที่ 3 Pattern Generalization Abstraction คือ การมองภาพรวม
เพ่ือนิยามสิ่งที่ เป็นรายละเอียดปลีกย่อย ตัดรายละเอียดที่ไม่จําเป็นออก เพ่ือให้ใด้มาซึ่งรูปแบบของ
การแก้ไขปัญหาที่เกิดขึ้น สร้างแบบจําลองจากแนวคิดเพ่ือนําสิ่งต่าง ๆ มาวิเคราะห์และสามารถนํา
แนวคิดในการปรับปรุงไปใช้ออกแบบกระบวนการจัดการปัญหาได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
    ขั้นตอนที่  4 Algorithm Design คือ การออกแบบลําดับการทํางานที่
สามารถทําซ้ําได้อีกและสามารถรองรับปัญหาที่เกิดข้ึน ได้อย่างง่ายดายและมีประสิทธิภาพ 
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   1.2.2 รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน Project based Learning 
    การเรียนรู้แบบโครงงาน หมายถึง กระบวนการจัดการเรียนรู้ อย่างเป็น
ขั้นตอน ที่มุ่งเน้นการปฏิบัติจริง เพ่ือให้ได้ประสบการณ์ มีการเลือกหัวข้อ ออกแบบการทดลอง 
สืบค้นข้อมูล หาข้อสงสัย ข้อผิดพลาดในประเด็นที่สนใจ สรุปผล รายงานผลตามความสนใจของ
ผู้ เรียน เพ่ือให้ได้ข้อค้นพบใหม่ จากการทดลองจริง ที่ครูผู้สอนและนักเรียนอาจยังไม่เคยมี
ประสบการณ์มาก่อน รวมถึงการนําความรู้ที่ได้ประยุกต์ใช้ในชีวิตประจําวัน ส่งเสริมให้เกิด การ
วางแผน การทํางานเป็นขั้นตอน การร่วมมือกันระหว่างสมาชิกเพ่ือสร้างปฏิสัมพันธ์ที่ดี การเกิด
ความคิดสร้างสรรค์ ทําให้เกิดความเข้าใจในสิ่งที่ต้องการเรียนรู้อย่างแท้จริง โดยสํานักงานเลขาธิการ
สภาการศึกษากระทรวงศึกษาธิการ (2550) ซึ่งมีข้ันตอนการดําเนินกิจกรรม 4 ขั้นตอน ดังนี้  
    1. ขั้นนําเสนอ 
     ผู้สอนกําหนดให้ผู้เรียนศึกษาสถานการณ์จากเนื้อหาใบความรู้และข้อ
คําถามเกี่ยวกับสาระการเรียนรู้เพ่ือใช้เป็นแนวทางในการเรียนรู้  ให้ผู้ เรียนศึกษาใบความรู้  มี
สถานการณ์จําลองให้ศึกษา และตัวอย่างของสถานการณ์ เนื้อหาและภาพประกอบ จากนั้นให้ผู้เรียน
ได้ตั้งคําถามและกําหนด แผนการจัดการ แต่ดําเนินโครงงาน เพ่ือกําหนด แนวทาง การวางแผนใน
การเรียนรู้ ร่วมกันในแต่ละกลุ่ม  
    2. ขั้นการวางแผน 
     ผู้เรียนจําเป็นต้องร่วมมือกันวางแผนระดมความคิดอภิปรายหาผลสรุป
ของกลุ่มหลังจากนั้นนําไปดําเนินแนวทางการปฏิบัติ  ร่วมกันออกความคิดเห็นเพ่ือดําเนินการ สร้าง
แนวทางปฏิบัติ  ร่วมกันในแต่ละกลุ่ม เพ่ือออกแบบกระบวนการแก้ปัญหานําไปสู่การทดสอบ
สมมติฐาน  
    3. ขั้นปฏิบัติ 
     นําแผนที่ได้ร่วมกันวางแผนมาลงมือ ปฏิบัติร่วมกัน ผู้เรียนลงมือปฏิบัติ
กิจกรรมที่วางแผนไว้ มีการจดบันทึกการทดสอบตัวแปรต่าง ๆ และสิ่งที่เกิดขึ้นระหว่างการทําการ
ทดลองในสถานการณ์จริง เพ่ือเขียนผลสรุปการทดลอง นําไปสู่การเขียนรายงานผลการทดลองที่ได้
ทดลอง และได้ทําการแก้ไขปัญหานั้น ๆ  
    4. ขั้นประเมินผล  
     ขั้นการวัดและประเมินผลตามสภาพจริง โดยให้บรรลุจุดประสงค์การ
เรียนรู้ที่กําหนดไว้ในแผนการจัดการเรียนรู้  โดยมีผู้สอน ผู้เรียนและเพ่ือนร่วมกันประเมิน ขั้นการวัด
และประเมินผลตามสภาพจริง โดยให้บรรลุจุดประสงค์การเรียนรู้ที่กําหนดไว้ในแผนการจัดการเรียนรู้ 
โดยมีผู้สอน ผู้เรียนและเพ่ือนร่วมกันประเมิน 
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   1.2.3 การน าหุ่นยนต์มาใช้ในการสอน 
    การใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนมีผลดีต่อการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของ
นักเรียน ส่งเสริมให้เกิดพัฒนาการที่ดีตั้งแต่ระดับชั้นปฐมวัยไปจนถึงการเรียนในระดับอุดมศึกษา และ
อีกในหลายการศึกษาพบว่าการใช้หุ่นยนต์ในการจัดการกิจกรรมการเรียนรู้สามารถสร้าง แรงจูงใจ
ของนักเรียน เพ่ิมทักษะการแก้ปัญหา การจัดลําดับเหตุการณ์ การวางแผน และการคิดเชิงวิพากษ์ 
และเป็นเครื่องมือที่ดีในการเรียนรู้ในสาขาด้าน STEM การใช้หุ่นยนต์ช่วยสอนทําใหเกิดประสิทธิภาพ
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในโรงเรียนประถมและมัธยมต้นไปจนถึงทุกระดับชั้นในขณะที่ในโรงเรียนมัธยม
พบว่าการใช้โปรแกรมหุ่นยนต์เป็นประโยชน์และพ้ืนฐานที่ดีต่อไปในอนาคต นอกจากนี้ นักเรียนยังมี
ทัศนคติที่ดีต่อการเรียนในด้านสาขาวิชาที่เกี่ยวข้องกับ STEM ในด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี
หลังจากการเรียนรู้ด้วยหุ่นยนต์ช่วยสอนโดยรวมแล้ว การวิจัยชี้ให้เห็นว่าการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียน
เป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพมากที่สุดในการปรับปรุงการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของนักเรียน  และ
สามารถส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณได้เป็นอย่างดี 

ส่วนที่ 2 การจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อ
ส่งเสริมทักษะกาคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายแนวทางการจัดการ
เรียนรู้ 
 รูปแบบกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย มีแนวทางการจัดการเรียนรู้ ดังนี้ 
 1. ผู้สอน instructor  
  บทบาทของผู้สอนในการดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายทําหน้าที่ชี้แจงลักษณะของกิจกรรม
การเรียนรู้ที่เกิดขึ้นในห้องเรียนจัดทําแผนการเรียนรู้จัดเตรียมทรัพยากรและเทคโนโลยีจัดเตรียม
เนื้อหาถ่ายทอดความรู้และร่วมแก้ไขปัญหาระหว่างการจัดกิจกรรมโครงงานหุ่นยนต์เมื่อเกิดปัญหาให้
คําตอบแก่ข้อสงสัยของผู้เรียน  
 2. ผู้เรียน learner  
  มีบทบาทในการเรียนรู้ที่เป็นไปตามกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายให้ความร่วมมือในการตอบ
ทําคําถาม จัดกลุ่มทํากิจกรรมร่วมกันในการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์มีส่วนร่วมในการเสนอประเด็น
ปัญหาอุปสรรคระหว่างการดําเนินการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์มีการวางแผนสร้างข้อตกลงร่วมกัน
ทํางานเป็นทีมใช้ความสามารถในการวิเคราะห์ปัญหาร่วมกันอภิปรายผลร่วมกันช่วยเหลือในการ
ดําเนินกิจกรรมการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ให้บรรลุเป้าหมายตามวัตถุประสงค์  
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 3. สื่อการจัดการเรียนรู้  
  เป็นช่องทางการนําเสนอเนื้อหาสาระความรู้ใบงานวีดิทัศน์แนะนําอุปกรณ์ต่าง ๆ เพ่ือ
สาธิตการทํางานของหุ่นยนต์ที่ใช้ประกอบบทเรียนทําให้ผู้เรียนสามารถบรรลุวัตถุประสงค์การเรียนรู้
ตามท่ีผู้สอนได้กําหนดไว้มีดังต่อไปนี้ 
  1. เว็บไซต์เนื้อหา เป็นแหล่งการเรียนรู้ที่นําเสนอเนื้อหาจุดประสงค์และแสดงภาพการ
สาธิตการทํางานการประกอบหุ่นยนต์รวมถึงวีดีทัศน์แนะนําการทํางานเพ่ือให้เห็นภาพขั้นตอนลําดับ
ของเนื้อหาเพื่อใช้ในกิจกรรมการเรียนรู้ตามวัตถุประสงค์ท่ีตั้งไว้  
  2. ใบงานสําหรับจดบันทึกระหว่างการทํากิจกรรม ไปงานสําหรับจดบันทึกเพ่ือให้
ผู้เรียนได้ทําการบันทึกข้อมูลระหว่างการดําเนินกิจกรรมการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์  
  3. หุ่นยนต์ที่ใช้ในกิจกรรมการเรียนรู้ ที่เป็นชุดหุ่นยนต์แบบประกอบชิ้นส่วนมีหน่วยรับ
ข้อมูลที่ เป็นเซ็นเซอร์ชนิดต่าง ๆ และหน่วยส่งออกข้อมูลที่ เป็นมอเตอร์ขนาดต่าง ๆ มีหน่วย
ประมวลผลที่สามารถทดสอบการทํางานเบื้องต้นรวมไปถึงการเขียนโปรแกรมเพ่ือสั่งการให้หุ่นยนต์
ทํางานตามคําสั่งที่เป็นชุดคําสั่งแบบซอฟต์แวร์ได้ 
 รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีการเรียงล าดับขั้นตามการเรียนรู้แบบโครงงาน มี
รูปแบบการด าเนินกิจกรรม ดังต่อไปนี้ 
 1. ขั้นน าเสนอ 
  เนื้อหาบทที่ 1 ศึกษาชิ้นส่วน เป็นการเปิดกล่องลองประกอบชิ้นส่วนจําแนกประเภท
ชิ้นส่วนในลักษณะต่าง ๆ ของหุ่นยนต์ตามหน้าที่การทํางานการวัดขนาดชิ้นส่วนความยาวชิ้นส่วน
ฟันเฟืองและการประกอบเบื้องต้นอธิบายองค์ประกอบของหุ่นยนต์ในรูปแบบของฟังก์ชันเช่นหน่วย
ย่อยการเคลื่อนที ่หน่วยประมวลผล หน่วยแสดงผล หน่วยรับข้อมูลและเซ็นเซอร์ต่าง ๆ  
  เนื้อหาบทที่ 2 ทบทวนลองประกอบ เป็น การประกอบหุ่นยนต์ 2 ล้อแบบพ้ืนฐาน
เรียนรู้การออกแบบการสร้างหุ่นยนต์แบบพ้ืนฐานที่สร้างได้ง่ายเข้าใจหลักการการเคลื่อนที่พร้อมทั้ง
ทดสอบการทํางานของแต่ละพอร์ตทั้งพอร์ตที่เป็น input หมายเลข 1 หมายเลข 2 หมายเลข 3 และ
หมายเลข 4  และ output พอร์ต A พอร์ต B พอร์ต C และพอร์ต D เรียนรู้การออกแบบและการ
สร้างหุ่นยนต์แบบพ้ืนฐานที่สร้างได้ง่ายเข้าใจหลักการการเคลื่อนที่พร้อมทั้งทดสอบการทํางานในแต่
ละส่วนการอ่านค่าจากอุปกรณ์รับข้อมูลและมอเตอร์สามารถบันทึก ค่าที่ได้จากการอ่านเพ่ือนําไปตั้ง
เงื่อนไขคํานวณระยะทาง แสง การสัมผัสและทิศทางได้ตามวัตถุประสงค์ ซ่ึงสามารถนําข้อมูลพื้นฐาน
เหล่านี้มาประยุกต์ในการใช้เขียนโปรแกรมสั่งการหุ่นยนต์   ความรู้เรื่องการต่อฟันเฟืองอัตราทด
กลศาสตร์ที่ใช้ในเรื่องของหุ่นยนต์ กลไกในการหยิบสิ่งของ  
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  ทักษะการคิดเชิงคํานวณท่ีได้จากขั้นนําเสนอ 1  
1. การแตกปัญหา 
2. การจัดรูปแบบที่ซ้ํากัน  

 2. ขั้นวางแผน  
  เนื้อหาบทที่  3  ตรวจสอบเบื้องต้น เป็นการตรวจสอบอุปกรณ์รู้จักกับการเขียน
โปรแกรมควบคุมการทํางานระหว่างเซ็นเซอร์แต่ละตัวแบบเบื้องต้นมีกิจกรรมย่อยในการเขียน
โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์แบบโจทก์สั้นอย่างง่ายเกี่ยวกับการใช้อุปกรณ์เซ็นเซอร์และการสั่งการ
มอเตอร์เบื้องต้นไปยังทิศทางต่าง ๆ ที่ต้องการ 
  เนื้อหาบทที่ 4   ฝึกฝนวางแผน เป็นการเริ่มต้นการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์การ
ใช้ค่าที่อ่าน จากอุปกรณ์เซ็นเซอร์และอ่านจากมอเตอร์นํามาเป็นเงื่อนไขในการกําหนดการเขียน
โปรแกรมเบื้องต้นการวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยผังภาพอย่างง่าย และการแปลงทางภาพออกมา
เป็นภาษาคอมพิวเตอร์ที่ใช้ในการสั่งการหุ่นยนต์ตามการออกแบบที่ได้ร่วมกันออกแบบไว้  เพ่ือให้
ได้มาซึ่งโปรแกรมที่สามารถสั่งงานหุ่นยนต์ไห้ดําเนินการต้องการได้  และการออกแบบฟังก์ชันคําสั่งที่
จําเป็นเช่นการเดินหน้าการกลับหลังหันการเลี้ยวทีละ 90 องศา การใช้เงื่อนไขเพ่ือหยุดหุ่นยนต์ เช่น
เมื่อหุ่นยนต์เจอเส้นสีดําให้หยุดเดิน หรือ การใช้อุปกรณ์ Ultrasonic เพ่ือกําหนดระยะทางเมื่อ
หุ่นยนต์เดินในระยะท่ีกําหนดให้หยุดเดินเป็นต้น  
  ทักษะการคิดเชิงคํานวณท่ีได้จากข้ันวางแผน 2  

1. การแตกปัญหา 
2. การจัดรูปแบบที่ซ้ํากัน  

 3. ขั้นปฏิบัติ   
  เนื้อหาบทที่ 5 ลุ้นคะแนนทดสอบ เป็นการพัฒนาหุ่นยนต์เดินตามเส้นโดยตั้งคําถามชี้นํา
ให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้อย่างไร  โดยทําความเข้าใจหลักการเขียนโปรแกรมควบคุมให้หุ่นยนต์เดิน
ตามเส้นสีดําที่อยู่บนพ้ืน โดยใช้หลักการการสะท้อนของแสงเป็นเงื่อนไขในการควบคุมให้หุ่นยนต์ไม่
หลุดออกจากเส้น  มีการใช้เซ็นเซอร์เพ่ือเดินตามเส้นแบบเซ็นเซอร์เดียว  และการเดินตามเส้นแบบใช้ 
2 เซ็นเซอร์ ทําให้การเดินตามเส้นราบเรียบมากขึ้น  
  เนื้อหาบทที่ 6 หาคําตอบร่วมกัน การนับเส้นตัดของหุ่นยนต์โดยใช้หลักการหุ่นยนต์เดิน
ตามเส้นโดยมีเงื่อนไขการเดินตามเส้นโดยใช้เส้นตัดหรือจุดตัดต่าง ๆ ในสนามเพ่ือการกําหนดเงื่อนไข
การทํางานของหุ่นยนต์ให้เดินไปยังทิศทางที่ถูกต้องถูกตําแหน่งของสนามในการทําภารกิจอย่างง่ายที่
กําหนดขึ้น 
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  ทักษะการคิดเชิงคํานวณท่ีได้จากข้ันปฏิบัติ  
1. การแตกปัญหา 
2. การจัดรูปแบบที่ซ้ํากัน  
3. การคิดเชิงนามธรรม  
4. การเขียนขั้นตอนวิธี  

 4. ขั้นประเมินผล 
  มีการกําหนดโจทย์สถานการณ์ที่มีความท้าทายและความซับซ้อนมากยิ่งขึ้น โดยมุ่งเน้น
ให้ผู้ เรียนเกิดการวิเคราะห์ประเมินผลตามสถานการณ์จริง  มีการจดบันทึกข้อผิดพลาดเพ่ือนํา
ข้อผิดพลาดมาแก้ไขและนําเสนอข้อผิดพลาดและวิธีแก้ไข โดยผู้สอนช่วยสังเกตและให้คําแนะนํา
ผู้เรียนในระหว่างการดําเนินกิจกรรม มีการจัดการแข่งขันย่อยเพ่ือให้เกิดความท้าทายและกระตุ้นให้
ผู้เรียนค้นหาความรู้หาวิธีแก้ปัญหาด้วยความกระตือรือร้น  โดยใช้ความรู้ที่ได้ทั้ง 6 บทเรียนมา
ประยุกต์ใช้ในการแข่งขันย่อยครั้งนี้  พร้อมให้แต่ละกลุ่มนําเสนอข้อผิดพลาดและวิธีแก้ไขหุ่นยนต์
ระหว่างการดําเนินการทดสอบโครงงานหุ่นยนต์ตามภารกิจที่กําหนดไว้  
 ทักษะการคิดเชิงคํานวณท่ีได้จากขั้นประเมินผล 4  

1. การแตกปัญหา 
2. การจัดรูปแบบที่ซ้ํากัน  
3. การคิดเชิงนามธรรม  
4. การเขียนขั้นตอนวิธี  
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 จากการศึกษาข้อมูลพื้นฐาน ได้ทําการสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้ ดังต่อไปนี้ 
 

 
 

ภาพ 7 ผลการพัฒนารูปแบบการสอน 
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 ผู้วิจัยได้ปรับแผนภาพให้มีความกระชับมากยิ่งขึ้น 
 

 
 

ภาพ 8 ผลการพัฒนารูปแบบการสอน 
 
 ผลการรับรองรูปแบบการจัดการเรียนรู้จากผลการประเมินรูปแบบโดยผู้เชี่ยวชาญ 
 

ตาราง 4 ผลการประเมินรูปแบบมีค่าเฉลี่ย (�̅�) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) ของการ
ประเมินรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
ค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย ความเหมาะสม 

 

ความเหมาะสม �̅� S.D. ระดับความเหมาะสม 

1. ด้านหลักการ 4.46 0.49 มาก 
2. ด้านวัตถุประสงค ์ 4.70 0.49 มากที่สุด 
3. ด้านเนื้อหา 4.73 0.32 มากที่สุด 
4. ด้านการดําเนินกิจกรรมการจัดการเรยีนรู ้ 4.68 0.37 มากที่สุด 
5. ความเหมาะสมด้านการวดัและประเมินผลรูปแบบ 4.66 0.36 มากที่สุด 

เฉลี่ย 4.64 0.40 มากที่สุด 
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 จากตาราง 4 พบว่ารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการ

คิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย จากผู้เชี่ยวชาญทั้ง 5 ท่าน มีความเหมาะสม

โดยภาพรวมอยู่ในระดับมากท่ีสุด (�̅�=4.64; S.D.=0.40) โดย ความเหมาะสมด้านเนื้อหาอยู่ในระดับ

มากที่สุด (�̅�=4.73; S.D.=0.32) และรองลงมาคือ ความเหมาะสมด้านวัตถุประสงค์ อยู่ในระดับมาก

ที่สุด (�̅�=4.70; S.D.=0.49) 

 
ตาราง 5 ผู้เชี่ยวชาญให้ข้อเสนอแนะและการปรับปรุงรูปแบบการจัดการเรียนรู้ 
 

ข้อเสนอแนะของผู้เชี่ยวชาญ ผลการปรับปรุงแก้ไข 

1. รูปแบบดูง่ายขาดรายละเอียดและ
องค์ประกอบย่อย 

 1. ผู้วิจัยได้ปรับปรุงแก้ไขโดยการเพิม่รายละเอียด
องค์ประกอบตัวแปรทีส่ําคัญใส่ลงไปในแผนภาพของ
รูปแบบการการจัดการเรียนรู ้

2. แผนภาพขาดผลลัพธ์ (Output) ที่
ชัดเจนควรจําแนกว่าอะไรเป็น Input 
Process และ Output  

2. ดําเนินการปรับโครงสร้างตามคําแนะนําของผู้เชี่ยวชาญ 
และศึกษาจากรูปแบบการจัดการเรียนรู้จากตําราเอกสาร
ที่เกี่ยวข้องดําเนินการปรับปรับปรงุตามคําแนะนํา 

3. ภาษาที่ใช้สื่อสารมีการย่อมากเกินไป
เวลาอ่านขั้นตอนอาจเกดิความเข้าใจผิด
ได ้

3. ดําเนินการแกไ้ขการใช้ภาษาโดยใช้ภาษาที่ไม่สั้นและไม่
ยาวจนเกินไปในการอธิบายรูปแบบการจัดการเรยีนรู้ให้มี
ความกระชับรดักุมมากยิ่งขึ้นและไม่สั้นจนเกินไป  

4. ควรมีการสะท้อนความคิดเห็นของ
ผู้เรยีนกิจกรรมการเรียนรู้ 

4. ถูกใจได้พัฒนาเครื่องมือเพิ่มเตมิในการสะท้อนคดิใน
กิจกรรมการเรียนรู้  

5. ในตัว Process มรีายละเอียดเยอะมาก
เกินไปควรปรับให้เข้าใจง่ายมากขึน้ 

5. ดําเนินการปรับเปลี่ยนรูปแบบกิจกรรมการเรยีนรู้ให้มีการ
เขียนอธิบายกระบวนการให้มีความเข้าใจได้ง่ายมากยิ่งข้ึน 

6. มีการนําบทเรียนเนื้อหาไปอยู่ในสว่นของ 
Output 

6. ได้ดําเนินการแกไ้ขในส่วนของ Output ให้ถูกต้องแล้วมี
ความชัดเจนมากยิ่งขึ้น  
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ขั้นตอนที่ 2 ผลการทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย การทดลองใช้รูปแบบที่พัฒนาขึ้น 
 มีผลการดําเนินการดังนี้  

1. ผลการเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงค านวณ ก่อนและหลังเรียน โดยใช้รูปแบบ 
  ปรากฏดังตาราง 6  
 

ตาราง 6 ผลการเปรียบเทียบก่อนและหลังการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์
เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

 
กลุ่มทดลอง n �̅� S.D. t p 

ก่อนเรียน 30 16.00 3.43  
16.19** 

 
0.00 หลังเรียน 30 22.36 2.83 

** มีนัยความสําคัญทางสถิติที่ระดับ .01 
 
 จากตาราง 6 พบว่า ทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนก่อนเรียนมีค่าเฉลี่ย เท่ากับ 
16.00 และหลังเรียน มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 22.36 คะแนน เมื่อเปรียบเทียบพบว่า การใช้รูปแบบการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น
มัธยมศึกษาตอนปลายช่วยให้นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณหลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียน อย่างมี
นัยสําคัญทางสถิติที่ระดับ .01 เป็นไปตามสมมติฐาน 

2. ผลการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์ เพื่อส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 การพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณด้วยรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย เริ่มจากการ
แนะนํา ส่วนประกอบของหุ่นยนต์ รวมทั้งการให้ความรู้ในระบบสั่งการด้วยชุดคําสั่ง แล้วจึงตั้งปัญหา
ให้นักเรียนแก้ในแบบต่าง ๆ กันโดยเริ่มจากง่ายไปหายาก ผลที่ได้รับ เป็นที่น่าพอใจโดย สังเกตจาก
พฤติกรรมต่าง ๆ ต่อไปนี้ 
  1. นักเรียนสามารถเขียนโปรแกรมเพ่ือบังคับสั่งการหุ่นยนต์ได้  ตามต้องการด้วย 
เทคนิคการเขียนแผนภาพ ผังงาน อย่างง่าย ซึ่งเนื้อหาอยู่ในบทเรียน มีการตั้งโจทย์สถานการณ์ ให้
นักเรียนออกแบบ การเดิน ตามรูปทรง เช่น รูปทรงสี่เหลี่ยม(ให้เดินรอบกล่อง) รูปทรงตัวอักษร Z ที่
เริ่มมีความซับซ้อนมากข้ึน นักเรียนจะได้ออกแบบ การเดิน เพ่ือฝึกวิธีคิด ให้นักเรียนออกแบบขั้นตอน
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วิธี เพ่ือนํามาดําเนินการเขียนชุดคําสั่งเพ่ือให้หุ่นยนต์เดินตามทิศทางที่ต้องการ โดยดําเนินจากโจทย์
ปัญหาที่มีความง่าย ไปจนถึง โจทย์ปัญหาที่มีความยาก 
  2. เมื่อนักเรียนสามารถควบคุมหุ่นยนต์ได้แล้ว  จากการสังเกตทางพฤติกรรมว่า 
นักเรียนเกิดความภาคภูมิใจจากการแก้ปัญหาโจทย์ที่ท้าทายที่ตั้งขึ้นการฝึกฝนการเขียนโปรแกรม
ชุดคําสั่งที่ทําให้หุ่นยนต์ทํางาน หรือเดินไปยังทิศทางท่ีต้องการ เริ่มต้นจากโจทย์อย่างง่าย หุ่นยนต์เดิน
รอบกล่องได้อย่างไร ความท้าทาย ที่ผู้เรียนต้องคิดการนําเสนอในลักษณะที่เป็น โจทย์ เริ่มต้นจาก 
ง่ายไปสู่ยากเดินไปตามคําสั่ง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา แบบครั้งละ 90 องศา ทําให้การออกแบบการเดินใน
สนาม สามารถวางแผนการเดินได้อย่างง่ายดาย จากตัวอย่างการเดินรอบกล่อง สี่เหลี่ยม สามารถให้
นักเรียนวิเคราะห์การทํางานที่มีลักษณะ รูปแบบที่คล้ายกัน (Pattern) การเดินรอบกล่อง จะต้อง
เลี้ยว 90 องศา จํานวนกี่ครั้ง เป็นต้น และ สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมได้ตั้งแต่ ระดับง่ายไป
ยังระดับท่ีซับซ้อนขึ้น จนสามารถไปแข่งขันได้ในระดับเบื้องต้น 
  3. โดยครูผู้สอนใช้วิธีการจัดกิจกรรมการเรียนแบบแข่งขัน เพ่ือให้เกิดความสนุก โดย
เริ่มจากโจทย์ระดับง่าย จากสู่ระดับยากยาก ในกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ การแข่งขันย่อย จะอยู่ใน
แต่ละส่วน ของบทเรียนเพ่ือนําให้นักเรียนเกิดความเข้าใจในเนื้อหา จากการทดลองอุปกรณ์ในแต่ละ
ชิ้น เช่น อุปกรณ์ เซนเซอร์แสง เซนเซอร์วัดระยะทาง เซนเซอร์การสัมผัส เซนเซอร์ทิศทาง และ การ
นําเซนเซอร์ต่างชนิดกัน มาประยุกต์ใช้ด้วยกัน โดยจะมีโจทย์สําหรับการฝึก การใช้เซนเซอร์ ในแต่ละ
ชนิดรวมไปจนถึงการใช้เซนเซอร์ต่างชนิดกัน เพ่ือให้ผ่านจุดประสงค์ของภารกิจย่อย และ มีการจับ
เวลาแข่งขันรายการย่อย ของการใช้เซนเซอร์ และ หุ่นยนต์ตัวใดสามารถ ทําเวลาได้เร็วกว่า จะเป็นผู้
ชนะ การแข่งขันย่อย จะทําให้นักเรียนเกิดความกระตือรือร้น มีการท้าทายเกิดขึ้นระหว่างการดําเนิน
กิจกรรม นักเรียนจะมีความพยายามดัดแปลงหุ่นยนต์ สังเกต เปลี่ยนค่าตัวเลข ดัดแปลงชิ้นส่วนให้เบา
ลง หรือหาเทคนิคเพ่ิมเติม และมีการสนทนากลุ่มปรึกษาแลกเปลี่ยนร่วมกัน จนได้หุ่นยนต์ในแบบที่
เหมาะสําหรับสถานการณ์ มีการกําหนดสถานการณ์ เช่นการ เจอกําแพง หุ่นยนต์จะสามารถ หยุด ใน
ระยะที่กําหนด หรือ เลี้ยวไปยังทิศทางที่กําหนดตามเงื่อนไขที่วางไว้ ในการดําเนินการ มีกลุ่มที่ทําเร็ว
ทําช้า  บางโจทย์ ใช้เวลาตัดสิน จึงเป็นลักษณะการแข่งขันด้วยการจับเวลาในบางการแข่งขัน  ใน
เนื้อหา โดยเริ่มจากการเขียนแผนภาพ จากในบทเรียน เป็นขั้นตอนการดําเนินการเขียนโปรแกรม 
โดยขั้นตอนนี้ เป็นหนึ่งในขั้นตอนการคิดเชิงนามธรรม โดยให้นักเรียน สังเกต สนาม ว่า หุ่นยนต์ 
จะต้อง เลี้ยวอย่างไรบ้าง ผ่านจุดตัดกี่จุด และ แต่ละจุดตัดต้องเลี้ยวไปยังทิศทางใดบ้าง จึงนํามาสู่การ
เขียนวางแผน เพ่ือสร้าง แผนภาพจําลอง การเขียนโปรแกรม โดยนักเรียน ต้องให้นักเรียน เขียน
โปรแกรมให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นก่อน การชนของให้ล้ม โดย ใช้เทคนิค การชน ซึ่ง ใช้การเดินหน้า 
และถอยหลังอย่างรวดเร็ว ได้จากการ กําหนดความเร็วของมอเตอร์ หรือ นักเรียนบางกลุ่ม สามารถ 
ดัดแปลงหุ่นยนต์ให้มีชิ้นส่วนที่เหมาะสมสําหรับ การทําให้กล่องล้มเพ่ือให้ได้คะแนนเพ่ิม 
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ภาพ 9 สนามการแข่งขันย่อย 
 

  4. มีการกระตุ้นให้นักเรียนเกิดความคิดสร้างสรรคเปิดอิสระให้ใช้ชิ้นส่วนอ่ืน ๆ ในการ
ดัดแปลง สร้างกลไกเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ สร้างแขนจับ หรืออุปกรณ์สําหรับชนวัตถุเพ่ือเพ่ิม
ความสามารถให้แก่หุ่นยนต์ เช่น อนุญาตให้ ดัดแปลงหุ่นยนต์ที่ มีรูปร่างต่างออกไปจากเดิม พบว่า 
นักเรียนมีความตั้ งใจและ กระตือรือร้น ในการปฏิบัติการตลอดเวลา นักเรียนได้จับ สัมผัส
ชิ้นส่วน  นักเรียนสามารถใช้ความคิดสร้างสรรค์ ผลงาน การประกอบ กลไกต่าง ๆ ชิ้นงานใหม่ ด้วย
ความคิดสร้างสรรค์ เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ ในการดําเนินการแข่งขัน ภารกิจย่อยนักเรียน
สามารถ เรียนรู้ได้ เทคนิควิธีการกับเพ่ือน ๆ เปิดโอกาสสนทนา แลกเปลี่ยนเรียนรู้ ในระหว่างกลุ่ม 
เก่ง และกลุ่มอ่อน  มีการแลกเปลี่ยนเทคนิคการใช้งานหุ่นยนต์ และ การร่วมสังเกต ระหว่างแต่ละ
กลุ่ม 
  5. จากการดําเนินการจัดกิจกรรมการแข่งขันย่อย มีการใช้กระบวนการคิดที่สอดคล้อง
กับทักษะการคิดเชิงคํานวณอยู่ในหลายด้าน โดยนักเรียนจะเริ่มต้นจากการสังเกต สนาม ว่า หุ่นยนต์ 
จะต้อง เลี้ยวอย่างไรบ้าง ผ่านจุดตัดกี่จุด และ แต่ละจุดตัดต้องเลี้ยวไปยังทิศทางใดบ้าง  มีการวาง
รูปแบบที่คล้ายกัน (Pattern Recognition) จึงนํามาสู่การเขียนวางแผน เพ่ือสร้าง แผนภาพจําลอง 
(Abstraction ) นําไปสู่การดําเนินการเขียนโปรแกรม (Algorithm)  โดยในเนื้อหา โดยจะมีการสอน
การเขียนแผนภาพที่จําลองคําสั่ง คล้ายกับผังงาน จากในบทเรียน เป็นขั้นตอนการดําเนินการเขียน
โปรแกรม  ในระดับความยากต่อมา ต้องให้นักเรียน เขียนโปรแกรมให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นก่อน  
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   มีการใช้ฟังก์ชันเพ่ือให้ได้เทคนิคการระบุตําแหน่งในการเดินตามเส้น แล้ว เจอเส้นสี
ดําคาด แล้วหยุด จากนั้น นักเรียนสามารถนับเส้นตัด ในแต่ละตําแหน่งของสนามเพ่ือกําหนดทิศ
ทางการเดินที่มีความแม่นยํามากยิ่งข้น จากนั้น มีการชวนให้นักเรียนคิดว่า จะข้ามจุดตัดไปได้อย่างไร  
(โดยการสั่งให้ล้อหมุนครึ่งรอบเพื่อข้ามเส้น)  
 

 

ภาพ 10 เทคนิคการเดินตามเส้นตัด 

 การชนของให้ล้ม โดย ใช้เทคนิค การชน ซึ่ง ใช้การเดินหน้า และถอยหลังอย่าง
รวดเร็ว ได้จากการ กําหนดความเร็วของมอเตอร์ หรือ นักเรียนบางกลุ่ม สามารถ ดัดแปลงหุ่นยนต์ให้
มีชิ้นส่วนที่เหมาะสมสําหรับ การทําให้กล่องล้ม  

  

ภาพ 11 เทคนิคการชนของหุ่นยนต์ในการด าเนินภารกิจ 
 

  ระหว่างการดําเนินการจัดกิจกรรม นักเรียนมีความกระตือรือร้นในการเก็บข้อมูลมี
การบันทึกภาพ ด้วยเครื่องบันทึก จากโทรศัพท์มือถือ แล้วนักเรียน ใช้การสังเกต ใช้การวิเคราะห์ 
มีสถานการณ์ อุปสรรค โดยมีการคิดเป็นคะแนน โดย ดัดแปลง มาจากกติกาการแข่งขันจากเวที
แข่งขันหุ่นยนต์ในรายการแข่งขันต่าง ๆ จากนั้นใช้การสังเกตเพ่ือบันทึกภาพวิดิโอ เพ่ือนําภาพมา
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ช่วยกันวิเคราะห์  นักเรียนบางกลุ่ม ทําวิธีการชนกล่องเป้าหมายด้วยคําสั่ง ชนกล่อง โดยเทคนิคพิเศษ 
โดยการเดินหน้า และ ถอยหลังอย่างเร็ว ด้วยการกําหนดความเร็วมอเตอร์ 

   และนักเรียนบางกลุ่ม สามารถใช้ความคิดสร้างสรรค์ ให้หุ่นยนต์ เพ่ิมความสามารถ
มากขึ้น ที่ได้จากการประกอบชิ้นส่วน ที่สามารถชนกล่องได้ดีขึ้นโดยไม่ต้องดัดแปลงการเขียน
โปรแกรม จะแสดงให้เห็นว่า นักเรียนสามารถใช้เทคนิคต่าง ๆ และความสร้างสรรค์ เพ่ือดัดแปลง 
หุ่นยนต์ได้ทั้ง ซอฟต์แวร์ และ ฮาร์ดแวร์ ในขณะแข่งขันในแต่ละกลุ่ม มีการสังเกต หุ่นยนต์ ของกลุ่ม
อ่ืน ๆ เพ่ือ นําเทคนิคจากกลุ่มที่ง่ายกว่ามาดัดแปลง เพ่ิมประสิทธิภาพหุ่นยนต์ของกลุ่มตนเอง มีการ
แลกเปลี่ยนระหว่างกัน  

   การดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้  มีการกําหนดการคละความสามรรถในการจัดกลุ่ม 
ซึ่ง แต่ละกลุ่ม จะอยู่ด้วยกันจนนบกิจกรรม  แต่ละกลุ่มจะมีการแบ่งภาระหน้าที่ เช่นการประกอบ
ชิ้นส่วน การแยกชิ้นส่วนแต่ละประเภทและค้นหาชิ้นส่วน รวมไปถึงสมาชิกที่มีหน้าที่การเขียน
โปรแกรม มีการแข่งขันเวลา ในกรณีที่หุ่นยนต์ทําภารกิจ สามรถทําคะแนน เท่ากัน จะใช้เวลาตัดสิน 
ว่า กลุ่มใด เร็วกว่ากัน  มีการเปิดโอกาสให้นักเรียน ได้แก้ตัว โดยมีการบันทึก สถิติ ในแต่ละรอบการ
แข่งขันของแต่ละกลุ่ม เน้นให้นักเรียน หาวิธีในการแก้ปัญหา จากสถานการณ์จริงซึ่งการเรียนรู้แบบ
โครงงาน ทําให้นักเรียนเกิดการเรียนรู้ด้วยตนเอง  
   ผลที่ได้จากการดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้ทําให้นักเรียนในบางส่วนเกิดความสนใจใน
การใช้เทคนิค วิธีการที่ได้ และทักษะการคิดเชิงคํานวณ มาต่อยอด เป็น โครงงานวิทยาศาสตร์ ที่
สามารถเข้าร่วมประกวดในรายการแข่งขันหุ่นยนต์ในระดับชาติ และ นานาชาติได้ดังต่อไปนี้ 
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   ด้านโครงงานวิทยาศาสตร์ 
   ชนะการประกวดโครงงาน เข้ารอบ 4 ทีมสุดท้าย การแข่งขันโครงงานกระทรวง 
วิทยาศาสตร์ปี 2562 ผลงานเครื่องบินสํารวจไฟป่าที่เป็นต้นเหตุของปัญหาหมอกควันในจังหวัดพะเยา  
 

 
 

 
 
 
 
 
 

ภาพ 12 เข้าร่วมประกวดการแข่งขันโครงงาน เข้ารอบ 4 ทีมสุดท้าย 
 

ที่มา: หนังสือพิมพ์ ฐานเศรฐกิจ ออนไลน์ 
  

   ได้รับรางวัลเหรียญทองแดง การนําเสนอโครงงาน scius forums ครั้งที่ 11 ผลงาน 
หุ่นยนต์สําหรับการทดลองในพ้ืนที่เสี่ยงอันตราย ปี 2562  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพ 13 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 11 

 

ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
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   เข้าร่วม การนําเสนอโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 ผลงาน หุ่นยนต์สําหรับ
ขนส่งเวชภัณฑ์ทางการแพทย์ จากสถานการณ์โควิต 19  ปี 2563  
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาพ 14 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 
 
ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
 
   ด้านการเข้าร่วมการแข่งขัน หุ่นยนต์ระดับนานาชาติ  
   ได้รับรางวัล  2 เหรียญทอง จากรายการแข่งขันหุ่นยนต์ เยาวชนนานาชาติ 
International Youth Robot Competition (IYRC 2021) ปี  2563 จากเมืองแทจอนประเทศ
เกาหลีไต้  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพ 15 ได้รับเหรียญทอง การแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ International Youth Robot 

Competition (IYRC 2020) ปี 2563 
 
ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
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 3. ผลการศึกษาความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมจัดการเรียนรู้ด้วยรูปแบบฯ 
  ปรากฏผลดังตาราง 7  

 

ตาราง 7 ผลการประเมินความพึงพอใจต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ด้วยรูปแบบโครงงานหุ่นยนต์
เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  

 

หัวข้อความพึงพอใจต่อรูปแบบกิจกรรมการเรียนรู้ �̅� S.D. ผล 

1. ผู้สอนเปิดโอกาสใหผู้้เรยีนมสี่วนร่วมในการเรียนรู้ 4.36 0.71 มาก 
2. ความพร้อมด้านเครื่องมือและอปุกรณ์เสรมิในการเรียนรู้ 4.57 0.64 มากที่สุด 
3. ความเหมาะสมด้านระยะเวลาในการจัดกิจกรรม 3.94 0.94 ปานกลาง 
4. กิจกรรมการเรียนรู้ส่งเสรมิการคิดอย่างเป็นระบบ  4.56 0.82 มากที่สุด 
5. กิจกรรมการเรียนรู้ส่งเสรมิการคิดแก้ปัญหา  4.44 0.82 มาก 
6. ผู้สอนมีควาสมรู้และประสบการณ์ในเนื้อหา สามารถแก้ปัญหาและตอบ

ข้อสงสัยได ้
4.56 0.88 มากที่สุด 

7. ผู้สอนสามารถถ่ายทอดความรูอ้ธิบายและยกตัวอย่างให้เข้าใจง่าย 4.07 1.23 มาก 
8. ผู้เรียนได้ความรู้และประสบการณ์จากการจัดกจิกรรมครั้งนี้ 4.55 1.00 มากที่สุด 
9. ผู้เรียนสามารถนําความรู้ไปต่อยอดได ้ 4.05 1.08 มาก 
10. กิจกรรมการเรียนรู้สนุก น่าสนใจ 4.24 0.98 มาก 
11. ทําให้เกิดทักษะนําสาขาวิชาที่เกี่ยวเนื่องกับสาขาวิชา วิทยาศาสตร์ 

เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และคณิตศาสตร์ มาแก้ปญัหาในด้านการ
ทําโครงงานต่อไป 

5 0.85 มากที่สุด 

12. อาคาสถานท่ีสะดวกต่อการจดักิจกรรม 4.56 0.86 มากที่สุด 
13. จํานวนหุ่นยนต์เพียงพอต่อการฝึกทักษะของนักเรียน 4.10 0.92 มาก 
14. การลงมือปฏิบัตโิดยใช้หุ่นยนต์ให้เกิดการเรยีนรู้ที่ง่ายขึ้น 4.51 0.93 มาก 

เฉลี่ย 4.39 0.90 มาก 

  
  จากตาราง 7 พบว่า ความพึงพอใจต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบการจัดการ
เรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอน
ปลาย พบว่า ค่าเฉลี่ยรวมต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบที่พัฒนาขึ้น อยู่ในระดับมาก 

(�̅�=4.39; S.D.=0.90) ผลการประเมินในหัวข้อ การทําให้เกิดทักษะนําสาขาวิชาที่เกี่ยวเนื่องกับ
สาขาวิชา วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และคณิตศาสตร์ มาแก้ปัญหาในด้านการทํา

โครงงานต่อไปอยู่ ในระดับมากที่สุด  (�̅�=5; S.D.=0.85) และ ความพร้อมด้านเครื่องมือและ

อุปกรณ์เสริมในการเรียนรู้ อยู่ในระดับมากที่สุด (�̅�=4.57; S.D.=0.64)  



 

 

 

บทที่  5 
 

บทสรุป 
 

 การวิจัยเรื่องการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายมีวัตถุประสงค์ดังนี้ 
 วัตถุประสงค์การวิจัย 
 1. เพ่ือพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นนยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย  
 2.  เพ่ือทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยการใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายโดยมีวัตถุประสงค์ย่อยดังต่อไปนี้ 
  2.1 เพ่ือเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณก่อนและหลังเรียนโดยใช้รูปแบบการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น 
มัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.2 เพ่ือศึกษาผลการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.3 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์
เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 สมมติฐานของการวิจัย 
 ทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนหลังเรียนด้วย รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย สูง
กว่าก่อนเรียน 
 
สรุปผลการวิจัย  
 1. ผลการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นนยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  ผู้วิจัยได้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย ประกอบด้วยหลักการ วัตถุประสงค์ เนื้อหาการ
ดําเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ การวัดและประเมินผลการเรียนรู้ โดยกระบวนการสําคัญของความ
เหมาะสม ซึ่งได้ผ่านการรับรองรูปแบบจากผู้เชี่ยวชาญ โดยมี ความเหมาะสมโดยภาพรวมอยู่ในระดับ
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มากที่สุด (�̅�=4.64; S.D.=0.40) เมื่อพิจารณาองค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ พบว่า ทั้ง
วัตถุประสงค์และเนื้อหา การด าเนินการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ และการวัดและประเมินผลการเรียนรู้มี
ความเหมาะสมในระดับมากที่สุด ส่วนหลักการ ของรูปแบบมีความเหมาะสมในระดับมาก   
 2. การทดลองใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยการใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.1 ผลการเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณก่อนและหลังเรียนจากการใช้รูปแบบ
การจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น
มัธยมศึกษาตอนปลาย พบว่าทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนก่อนเรียนมีค่าเฉลี่ย เท่ากับ 16.00 
และหลังเรียน มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 22.36 คะแนน เมื่อเปรียบเทียบพบว่า การใช้รูปแบบการจัดการ
เรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอน
ปลายช่วยให้นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณหลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียน อย่างมีนัยสําคัญทางสถิติที่
ระดับ .01 เป็นไปตามสมมติฐาน 
  2.2 ผลการใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการ
คิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย พบว่า นักเรียนสามารถเขียนโปรแกรมเพ่ือ
บังคับสั่งการหุ่นยนต์ได้ นักเรียนเกิดความภาคภูมิใจจากการแก้ปัญหาโจทย์ที่ท้าทาย โดยครูผู้สอนใช้
วิธีการจัดกิจกรรมการเรียนแบบแข่งขัน เพ่ือให้เกิดความสนุกโดยเริ่มจากโจทย์ระดับง่าย ไปสู่ระดับ
ยาก   
  2.3 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจที่มีต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์
เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลายจากการใช้รูปแบบ
รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียน
ชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย นักเรียนมีความพึงพอใจต่อรูปแบบ โดยมีค่าเฉลี่ยรวม เท่ากับ 4.39 อยู่ใน
ระดับมาก 

 
อภิปรายผลการวิจัย 
 1. ผลพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ประกอบไปด้วย 5 ส่วนได้แก่ 
1) หลักการของรูปแบบ คือหลักการจัดการเรียนรู้ที่ใช้หุ่นยนต์มี 4 ขั้นตอนมุ่งเน้นให้ผู้เรียนทํางานเป็น
ทีมโดยส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ 2) วัตถุประสงค์ของรูปแบบเพ่ือพัฒนาทักษะการคิดเชิง
คํานวณของนักเรียน 3) เนื้อหาที่ใช้ในการเรียนรู้ตามรูปแบบประกอบไปด้วย 7 เรื่องดังนี้ 1 เปิดกล้อง
ลองประกอบชิ้นส่วน 2 ประกอบหุ่นยนต์พ้ืนฐานแบบสองล้อ 3 ตรวจสอบการทํางานเบื้องต้นของ
อุปกรณ์ 4 เริ่มเขียนโปรแกรม 5 หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้อย่างไร 6 การวางแผนการเดินตามเส้นตัด
ของสนามและ 7 การทดลองจากสถานการณ์จริง 4) กระบวนการจัดการเรียนรู้เป็นไปตามขั้นตอน
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การเรียนรู้แบบโครงงาน 4 ขั้นตอนได้แก่ ขั้นตอนที่ 1 ขั้นการนําเสนอโครงงานหุ่นยนต์ ขั้นตอนที่ 2 
ขั้นวางแผนการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ ขั้นตอนที่ 3 การปฏิบัติจากสถานการณ์จริงและขั้นตอนที่  
4 ประเมินผลและทบทวน 5) การวัดและประเมินผลของรูปแบบประกอบไปด้วย 2 ส่วนคือวัดทักษะ
การคิดเชิงคํานวณและความพึงพอใจต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบที่พัฒนาขึ้น  
  หลักการของรูปแบบ เป็นกรอบความคิดสําคัญในการยกร่างรูปแบบประกอบไปด้วยกรอบ
ความคิดการจัดการเรียนรู้แบบโครงงาน,การจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ วิธีการจัดการ
เรียนรู้ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณซึ่งหลักการสําคัญเหล่านี้จะนําไปสู่การกําหนด  
วัตถุประสงค์ของรูปแบบการจัดการเรียนรู้เป็นองค์ประกอบที่วางแนวทางของรูปแบบให้มีทิศทางที่
ชัดเจนที่จะพัฒนาผู้เรียนไปสู่เป้าหมายซึ่งในการพัฒนารูปแบบครั้งนี้ได้กําหนดวัตถุประสงค์ของ
รูปแบบไว้คือเพ่ือออกแบบกิจกรรมจัดการเรียนรู้ด้วยโครงงานหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณ 
  เนื้อหาเป็นหัวใจสําคัญของการจัดการเรียนรู้เน้นกรอบแนวทางในการจัดการเรียนรู้ที่
สอดคล้องกับระดับของผู้เรียน เนื้อหาจะเป็นตัวกําหนดประสบการณ์การเรียนรู้ที่จัดให้ผู้เรียนอย่าง
เหมาะสมทั้งในและนอกห้องเรียนกําหนดวิธีการจัดมวลประสบการณ์วิธีเรียนการถ่ายทอดเนื้อหา
กิจกรรมสื่อและยังเป็นตัวกําหนดเครื่องมือในการวัดและประเมินผลการเรียนโดยรูปแบบ เนื้อหา  
7 เรื่อง ได้แก่ 1) เปิดกล่องลองประกอบชิ้นส่วน ให้ผู้เรียนได้เรียนรู้เข้าใจถึงองค์ประกอบหุ่นยนต์  
2) ประกอบหุ่นยนต์พ้ืนฐานแบบสองล้อเป็นการประกอบหุ่นยนต์ตามคู่มือเพ่ือปูพ้ืนฐานการเข้าใจ
องค์ประกอบของหุ่นยนต์พ้ืนฐาน 3) ตรวจสอบการทํางานเบื้องต้นของอุปกรณ์เพ่ือตรวจสอบการ
ทํางานการอ่านค่าจากอุปกรณ์ input และ output การหมุนของล้อรอบล้อเซ็นเซอร์แสงความสว่าง
ของแสงการวัดสี Sensor จับระยะทางเซนเซอร์จับทิศทาง 4) เริ่มเขียนโปรแกรมได้แก่การติดตั้ง
โปรแกรมเพ่ือเป็นจุดคําสั่งบนแพลตฟอร์มต่างๆเช่น Windows, Mac, iPad, Android  5) หุ่นยนต์
เดินตามเส้นได้อย่างไรเป็นการเขียนโปรแกรมที่มีความยากขึ้นในอีกระดับโดยใช้เงื่อนไขการตัดสินใจ
เลี้ยวซ้ายและเลี้ยวขวาด้วยเซ็นเซอร์แสง 1 ตัว และเซ็นเซอร์แสง 2 ตัว โดยให้หุ่นยนต์เดินตามเส้น
ตามทิศทางที่ต้องการ 6) การเดินตามเส้นตัดของหุ่นยนต์เป็นการกําหนดเส้นตัดเพ่ือให้หยุดเดินของ
หุ่นยนต์เดินตามเส้นและเป็นการนําจุดตัดเป็นตัวกําหนดการเลี้ยวและตําแหน่งของสนามทําให้
นักเรียนเกิดการวางแผนในการกําหนดทิศทางของหุ่นยนต์ไปยังตําแหน่งต่างๆในสนามเพ่ือทําภารกิจ
ต่อไป 7) การเรียนรู้จากสถานการณ์จริงเป็นการกําหนดภารกิจการแข่งขันย่อยที่ทําให้นักเรียนมีการ
ทํางานเป็นทีมเป็นภารกิจที่ใช้ความสามารถทางด้านทักษะการคิดเชิงคํานวณในทุกกระบวนการ 
กระบวนการจัดการเรียนรู้เป็นองค์ประกอบการจัดการเรียนรู้เพ่ือให้บรรลุตามวัตถุประสงค์ของ
รูปแบบโดยมีขั้นตอนดังนี้  ขั้นที่ 1 ขั้นนําเสนอ ประกอบไปด้วยการศึกษาชิ้นส่วนฟันเฟืองชิ้นส่วนล้อ
โครงสร้างหุ่นยนต์ในขั้นนี้นักเรียนจะศึกษาชิ้นส่วนต่างๆ เช่นจุดยึดการจัดการชิ้นส่วนการจําแนก
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ประเภทชิ้นส่วนหุ่นยนต์การตรวจสอบจํานวนและขนาดของชิ้นส่วนการตรวจสอบการทํางานของ
เซ็นเซอร์ต่าง ๆ  และมีคู่มือในการจัดการชิ้นส่วนการวัดขนาดชิ้นส่วนการจําแนกหมวดหมู่การเก็บ
ชิ้นส่วนเพ่ือฝึกให้นักเรียนมีการคิดการจัดการเป็นระบบเกี่ยวกับ การวัดความยาวของแกนเสียบ 
ความยาวของแท่งโครงสร้างแบบเจาะรูที่มีขนาดต่างๆ เทคนิคการงัดชิ้นส่วนอย่างไรไม่ให้ความการ
เสียหาย หลังจากนักเรียนรู้องค์ประกอบชิ้นส่วนต่างๆของหุ่นยนต์นักเรียนจะได้ดําเนินการในขั้นที่ ขั้น
ที่2 การประกอบ หุ่นยนต์พ้ืนฐานแบบสองล้อนักเรียนต้องเรียนรู้ทดลองประกอบหุ่นยนต์ตามคู่มือ
การ ประกอบล้อ การประกอบโครงสร้าง ทําให้นักเรียนเกิดการเรียนรู้ลักษณะการประกอบโครงสร้าง
ที่แข็งแรงไม่บิดเบี้ยว การ ใช้จุดเชื่อมจุดยึดแบบ 1 ข้อต่อ 2 ข้อต่อ เพ่ือให้ได้หุ่นยนต์พ้ืนฐานแบบ 
2 ล้อในการดําเนินการทําภารกิจแบบเบื้องต้น จากนั้นมีการทดสอบการเดินของหุ่นยนต์แบบเบื้องต้น
โดยการเขียนโปรแกรมจากกล่องควบคุมโดยตรงโดยไม่ผ่านอุปกรณ์คอมพิวเตอร์หรือ iPad  เพ่ือ
ตรวจสอบความถูกต้องของการประกอบ และองค์ประกอบโดยรวมของหุ่นยนต์พ้ืนฐานที่สามารถทํา
ภารกิจได้ ขั้นที่3 ตรวจสอบการทํางานเบื้องต้นของอุปกรณ์เป็นการเรียนรู้เพ่ือเข้าใจการทํางาน
เบื้องต้นของกล่องควบคุมการเชื่อมประสานกับเซ็นเซอร์ส่วน input เช่นเซ็นเซอร์แสง อินฟราเรด 
เซ็นเซอร์อัลตราโซนิค เซนเซอร์วัดความสว่างของแสง เซ็นเซอร์ทิศทาง เพ่ือส่งค่าที่รับไปประมวลผล
ในกล่องควบคุมส่งไปยัง Output เช่น มอเตอร์ขนาดเล็กและมอเตอร์ขนาดใหญ่ จากนั้นนักเรียนจะได้
เรียนรู้ใน ขั้นที่ 4 การเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมสั่งการโดยใช้รูปแบบบล็อก คําสั่งฟังก์ชัน คําสั่งวน
ลูป คําสั่งอ่านค่า เซ็นเซอร์ การคํานวณค่า เปรียบเทียบ ประมวลผลเพ่ือควบคุมให้หุ่นยนต์ทํางานตาม
กําหนด หลังผู้เรียนจะได้ฝึกการเขียนโปรแกรมระดับที่ยากขึ้นไป ขั้นที่ 5 การเขียนโปรแกรมให้
หุ่นยนต์เดินตามเส้นดําด้วยการใช้ เซ็นเซอร์แสงทั้งเซ็นเซอร์แสงแบบตัวเดียว และ เซ็นเซอร์แสงสอง   
ตัว โดยนักเรียนต้องวิเคราะห์เงื่อนไขจากโจทย์ที่ครูออกแบบ ขั้นที่ 6 การเดินตามเส้นตัดของหุ่นยนต์
โดยผู้เรียนจะได้นําโจทย์ปัญหามาวิเคราะห์วางแผนการเดินของหุ่นยนต์ตามเส้นตัดจากสนามการ
แข่งขันจําลองเพ่ือให้นักเรียนได้ฝึกวางแผนในการนับเส้นตัดของหุ่นยนต์โดยให้นักเรียนศึกษาจาก
สนาม จากนั้นให้วางแนวทางการเดินโดยใช้การออกแบบผังงานซึ่งเป็นกระบวนการคิดเชิงนามธรรมที่
เป็นขั้นตอนเพ่ือนําไปเขียนเป็นชุดคําสั่งให้หุ่นยนต์ดําเนินการตามภารกิจที่วางแผนด้วยผังงานได้อย่าง
ถูกต้อง ผู้เรียนได้รับการฝึกการแก้ปัญหาไปสู่การคิดเชิงนามธรรมและสร้างเป็นขั้นตอนวิธีได้อย่าง
คล่องแคล่ว นักเรียนจะได้รับโจทย์ปัญหาเพ่ือการแข่งขันตามภารกิจโดยมีการกําหนดกติกาและ
เงื่อนไขนักเรียนจะต้องนํากระบวนการคิดเชิงคํานวณทั้ง 4 ขั้นตอนมาเป็นเทคนิคเพ่ือนําไปพิชิต
ปัญหาในการแข่งขันรายการย่อยซึ่งเป็นโจทย์ที่รวมเทคนิค ต่างๆ เพ่ือให้นักเรียนเกิดการนําความรู้ที่
ได้ไปประยุกต์ใช้อย่างรอบด้านจากสนามแข่งขันหุ่นยนต์จําลองการแข่งขันจริง การวัดและประเมินผล 
นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณหลังเรียนสูงกว่าก่อนเรียนเนื่องจากกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์ส่งผลให้นักเรียนมีทักษะการคิดเชิงคํานวณ จากการเรียนรู้ด้วยสถานการณ์จริง
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นักเรียนเกิดการสังเกตการทดลองซ้ําการวางแผนออกแบบด้วยผังงานที่นําไปสู่การเขียนโปรแกรมสั่ง
การหุ่นยนต์ จากการใช้หุ่นยนต์กับสนามทดลองและโจทย์กติกาแข่งขันย่อยในแต่ละบทเรียนช่วยให้
นักเรียนมีความเข้าใจในแต่ละด้านด้วยการทดลองซ้ํา มีความเข้าใจความสัมพันธ์ของสิ่งต่างๆตาม
สถานการณ์จริง ทําให้เกิดการบูรณาการทางความคิดของนักเรียน เป็นการบูรณาการในสาขาที่
เกี่ยวกับ STEM อย่างครบถ้วน  
  ผลการใช้รูปแบบมีผลการประเมินผลงานผ่านเกณฑ์ในด้านของ 1 ) การเขียนขั้นตอนวิธี  
2) การคิดเชิงนามธรรม 3) การเขียนคําสั่งวนซ้ํา 4) การจัดการข้อมูล 5) การคิดเชิงระบบ 6) การ
จัดการปัญหา 7) การตรวจสอบข้อผิดพลาด 8) การออกแบบทางวิศวกรรม  ซึ่งในระหว่างการดําเนิน
กิจกรรมการแข่งขันย่อยในแต่ละรายการมีการตรวจผลงานของหุ่นยนต์ในด้านความสามารถตาม
เกณฑ์การให้คะแนนที่ได้มาจากการสังเคราะห์งานวิจัยของแต่ละคนที่ส่วนมากใช้การวิเคราะห์ในด้าน 
ต่าง ๆ ที่ผู้วิจัยสังเคราะห์มาได้ 8 ด้านนักเรียนสามารถดําเนินการสร้างหุ่นยนต์และดําเนินการเขียน
โปรแกรมเพ่ือสั่งการให้หุ่นยนต์ดําเนินตามภารกิจ ผ่านเกณฑ์โดยมีคะแนนเฉลี่ยในแต่ละกลุ่มจากการ
ตรวจผลงานเท่ากับ 91.5% ซึ่งแสดงให้เห็นว่านักเรียนมีการใช้ทักษะในแต่ละด้านจากการปฏิบัติ
ทดลองจริงมี มีการนําหุ่นยนต์ไปทดสอบหาข้อผิดพลาดและเกิดการทดลองซ้ําทําให้นักเรียนมีความ
เข้าใจเป็นอย่างดีในแต่ละด้านงานผ่านเกณฑ์ที่ตั้งไว้ในทุกกลุ่มสอดคล้องกับ สุปรีย์ บูรณะกนิษฐ์ 
(2556)  
  ผลการศึกษาความพึงพอใจของนักเรียนต่อกิจกรรมการจัดการเรียนรู้นักเรียนมีความ
คิดเห็นด้าน ความพร้อมของเครื่องมืออุปกรณ์เสริมในการเรียนรู้  กิจกรรมการเรียนรู้ส่งเสริมการคิด
อย่างเป็นระบบ การเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ต้องจัดให้นักเรียนมีการศึกษาจากของจริง 
ผู้สอนมีความรู้และประสบการณ์ในเนื้อหาสามารถแก้ปัญหาและตอบข้อสงสัยได้ เพราะรูปแบบการ
จัดกิจกรรมการเรียนรู้ที่เป็นขั้นตอนการฝึกฝนผู้เรียนคิดวิเคราะห์ปัญหาและจดบันทึกนําไปเขียนเป็น
ผังงานและนํามาเขียนเป็นโปรแกรมทําให้ผู้เรียนถูกฝึกการคิดเป็นระบบ สอดคล้องกับแนวคิดของ
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ ผู้เรียนเกิดความรู้และประสบการณ์จากการจัดกิจกรรมในครั้งนี้ ด้านอาคาร
สถานที่สะดวกต่อการจัดกิจกรรมได้คะแนนประเมินในระดับมากที่สุดเนื่องจากความพร้อมในด้าน
อุปกรณ์มีความพร้อมทั้งด้านจํานวนของหุ่นยนต์อาคารสถานที่และกระบวนการสอนที่มีความเข้าใจ
จากระดับง่ายไปสู่ระดับยาก นักเรียนได้สร้างหุ่นยนต์เกิดความภูมิใจในการแก้ปัญหาจากโจทย์ปัญหา
ที่ผู้สอนได้กระตุ้นให้นักเรียนเกิดการคิดสังเกตและแก้ปัญหาจากสถานการณ์ที่เกิดขึ้นตรงหน้า 
กิจกรรมการเรียนรู้ส่งเสริมการคิดแก้ปัญหา ผู้สอนถ่ายทอดความรู้อธิบายและยกตัวอย่างได้เข้าใจง่าย 
ผู้เรียนสามารถนําความรู้ไปต่อยอดได้ กิจกรรมการเรียนรู้สนุกน่าสนใจ เนื่องจากมีการแข่งขันย่อย ทํา
ให้นักเรียนเกิดความรู้สึกอยากเอาชนะ และจากการแข่งขันย่อยเกิดการทดลองซ้ํา และ กระตุ้นให้
ผู้เรียน ทดลองซ้ําอย่างตั้งใจ จํานวนหุ่นยนต์เพียงพอต่อการฝึกทักษะของนักเรียน การลงมือปฏิบัติ
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โดยใช้หุ่นยนต์ให้เกิดการเรียนรู้ที่ง่ายขึ้น อยู่ในระดับมากเนื่องจาก การสอนแบบโครงงานร่วมกับ
บทเรียนส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณที่มุ่นเน้นให้นักเรียน วิเคราะห์โจทย์ปัญหาที่มีความซับซ้อน 
ย่อยปัญหาให้จัดการง่ายขึ้น มุ่งเน้นให้นักเรียนจดบันทึ กปัญหา นําไปสู่การเขียนผังงาน และ 
ดําเนินการสร้างขั้นตอนวิธีเพ่ือนําไปเขียนโปรแกรมสั่งการหุ่นยนต์ อย่างเป็นระบบ จํานวนหุ่นยนต์ที่
เพียงพอทั่วถึงต่อการทดลองแบบทีมแต่มีเวลาที่จํากัดในแต่ละส่วน  ในบางกิจกรรมนักเรียนอาจมี
ระยะเวลาที่ไม่เพียงพอในการนําความรู้ไปประยุกต์ใช้ได้อย่างเข้าใจ จากแบบสํารวจ ความพึงพอใจ
หัวข้อที่ได้ในระดับปานกลางคือความเหมาะสมด้านระยะเวลาในการจัดกิจกรรมนักเรียนมีความสนใจ
ในกิจกรรมทําให้เกิดความกระตือรือร้นที่จะศึกษาเพ่ิมเติมนอกจากชั่วโมงเวลาเรียน 

 การส่งผลงานเข้าร่วมประกวดโครงงาน 
 ชนะการประกวดโครงงาน เข้ารอบ 4 ทีมสุดท้าย การแข่งขันโครงงาน กระทรวง 
วิทยาศาสตร์ ปี 2562 ผลงานเครื่องบินสํารวจไฟป่าที่เป็นต้นเหตุของปัญหาหมอกควันในจังหวัด
พะเยา  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 16 เข้าร่วมประกวดการแข่งขันโครงงาน เข้ารอบ 4 ทีมสุดท้าย 
 

ที่มา: หนังสือพิมพ์ ฐานเศรฐกิจ ออนไลน์ 
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ได้รับรางวัลเหรียญทองแดง การนําเสนอโครงงาน  scius forums ครั้งที่  11 ผลงาน 
หุ่นยนต์สําหรับการทดลองในพ้ืนที่เสี่ยงอันตราย ปี 2562  

 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพ 17 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 11 

 
ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
 เข้าร่วม การนําเสนอโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 ผลงาน หุ่นยนต์สําหรับขนส่ง
เวชภัณฑ์ทางการแพทย์ จากสถานการณ์โควิต 19  ปี 2563 ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิต
มหาวิทยาลัยพะเยา 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 18 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 
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ได้รับรางวัลเหรียญทองแดง การนําเสนอโครงงาน scius forums ครั้งที่ 13 ผลงานหุ่นยนต์
รับส่งสินค้าอัตโนมัติ ปี 2566 ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
ภาพ 19 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 

 
 ได้รับรางวัลเหรียญทองรายการ Maker robotics challenge(MRC) 2023 ปี 2566  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 20 ได้รับเหรียญทองแดง การประกวดโครงงาน scius forums ครั้งที่ 12 
 

ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
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 การส่งผลงานเข้าร่วมการแข่งขัน ในระดับนานาชาติ 
 ได้รับรางวัล 3 เหรียญทอง และ 3 เหรียญทองแดง การแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ 
International Youth Robot Competition (IYRC 2020) ปี 2563 จากเมืองแทจอน ประเทศเกาหลีไต้  
 

 
  
 
 
  
 
 
 
ภาพ 21 ได้รับเหรียญทอง การแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ International Youth Robot 

Competition (IYRC 2020) ปี 2563 
 

ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
 

 ได้รับรางวัล 2 เหรียญทอง จากรายการแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ International 
Youth Robot Competition (IYRC 2021) ปี 2564 จากเมืองแทจอนประเทศเกาหลีไต้  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 22 ได้รับเหรียญทอง การแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ International Youth Robot 
Competition (IYRC 2020) ปี 2563 

 
ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
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ได้รับรางวัล 10 เหรียญทอง 7 เหรียญทองแดงจากรายการแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ 
International Youth Robot Competition (IYRC 2022) ปี 2565 จากเมืองแทจอนประเทศเกาหลีไต้  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพ 23 ได้รับเหรียญทอง การแข่งขันหุ่นยนต์เยาวชนนานาชาติ International Youth Robot 

Competition (IYRC 2020) ปี 2563 
 

ที่มา: เพจประชาสัมพันธ์โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา 
 
 จากการจัดกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงการหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
ในครั้งนี้ นักเรียนเกิดทักษะการคิดเชิงคํานวณที่ได้จากการฝึกฝนมาใช้เป็นเทคนิคในวางแผนจัดการ
แก้ปัญหาในระหว่างการแข่งขันหุ่นยนต์ในรายการต่าง ๆ ทั้ง ระดับชาติ และ ระดับนานาชาติ รวมไป
ถึงการได้รับรางวัลการประกวดโครงงานระดับชาติและนานาชาติ ทั้งนี้นักเรียนเกิดความภาคภูมิใจใน
ไชยชนะและรางวัลที่ได้ เป็นแรงบันดาลใจให้แก่นักเรียนรุ่นน้อง ส่งต่อความรู้ผ่านชมรมหุ่นยนต์   
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ภาพ 24 การถ่ายทอดเทคนิคจากรุ่นพี่สู่รุ่นน้อง 

 
ข้อเสนอแนะ 
 ข้อเสนอแนะท่ัวไป 
  1. การออแบบกิจกรรมการเรียนรู้มีขั้นตอนเพ่ือฝึกผู้เรียนคิดเชิงคํานวณจากการเริ่มจาก
ง่ายไปสู่ยาก 
 2. การจัดกิจกรรมการเรียนรู้แบบโครงงานควรจัดประสบการณ์ให้ผู้เรียนได้ลงมีอปฏิบัติ
จริง 
 3. การส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณต้องจัดสถานการณ์ปัญหาให้นักเรียนคิดแก้ไข
ปัญหาอย่างเป็นชั้นตอน 
 4. การจัดกิจกรรมการเรียนรู้ให้ผู้เรียนมีการทบทวนและแบ่งปันประสบการณ์ร่วมกันช่วย
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
 5. การจัดการเรียนรู้เชิงบูรณาการความรู้เชื่อมโยงความรู้เก่าสู่ความรู้ใหม่ช่วยให้ผู้เรียนมี
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
 6. ข้อเสนอแนะในการนํารูปแบบไปใช้ เป็นแนวทางสําหรับครูผู้สอนในการจัดอบรม และ
การเตรียมฝึกซ้อมการแข่งขันหุ่นยนต์ และ สามารถใช้ได้ทั้งเนื้อหาการสอนที่เสริมความเข้าใจใน
เนื้อหา   
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 7. ในการจัดการเรียนรู้ในรูปแบบโครงงาน ควรจัดการนําเสนอแบบท้าทายให้ผู้เรียน
ร่วมกันวางแผนการทํางาน 
 8. ข้อเสนอแนะในการใช้โครงงานหุ่นยนต์ สามารถนํารูปแบบกิจกรรมจัดการเรียนรู้ไป
เสริมพ้ืนฐานเพ่ือรู้จักวิธีการใช้หุ่นยนต์ และสามารถ ทําให้หุ่นยนต์ Lego Mindstorms EV3 ใช้เป็น
ต้นแบบโครงงานวิทยาศาสตร์ ที่เก่ียวข้องกับหุ่นยนต์ได้ก่อนที่จะนําต้นแบบมาใช้พัฒนาโครงงานจริง 
 ข้อเสนอแนะการวิจัยครั้งต่อไป 
 1. ควรมีการวิจัยโครงงานหุ่นยนต์ไปศึกษาตัวแปรด้านอื่นๆ เช่น ความคิดสร้างสรรค์  
 2. ควรมีการวิจัยเชิงบูณาการโครงงานหุ่นยนต์ในลักษณะการสอนแบบ STEM 
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การเรยีนรู ้
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4. ความเหมาะสมด้านการด าเนินกิจกรรมการเรียนการสอน 
   4.1 กิจกรรมการเรยีนรู้มคีวามชัดเจนตามที่กําหนดไว้ในรูปแบบการเรยีนรู้      
   4.2 กิจกรรมการเรยีนการสอนสอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของรูปแบบการเรยีนรู้      

   4.3 กิจกรรมการเรยีนการสอนตามรูปแบบการจดัการเรียนรู้มีความเหมาะสม
สําหรับนักเรียนช้ันมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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รายการประเมิน ระดับความเหมาะสม 

1 2 3 4 5 

   4.4 ผลของการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนตามรูปแบบ ส่งเสรมิการพัฒนา
ทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับผู้เรียน 

     

   4.5 กิจกรรมการเรยีนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณสําหรับนักเรียนช้ันมัธยมศึกษาตอนปลาย สามารถนําไปปฏิบัติใช้ได้
จริง 

     

5. ความเหมาะสมด้านการวัดและประเม ินผลรูปแบบ 

   5.1 ความสอดคล้องด้านวัตถุประสงค์การเรยีนรู้      

   5.2 ความเหมาะสมด้านหลักเกณฑ์การประเมิน       

   5.3 ความชัดเจนและนําไปสู่การปฏิบัตไิด้       

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 

ภาคผนวก ง แบบประเมินทักษะการคิดเชิงค านวณ 
 

แบบประเมินความสอดคล้องระหว่างข้อสอบกับตัวชี้วัด/ผลการเรียนรู้ 
 

กลุ่มสาระการเรียนรู้...วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี............................................................................ 
รหัสวิชา....ว31142.....................   รายวิชา..วิทยาการค านวณ.ม.4......................... 

_________________________________________________________________________ 
 
ค าชี้แจง ให้ท่านพิจารณาว่าข้อสอบที่สร้างขึ้น  สอดคล้องกับ “ตัวชี้วัด” “จุดประสงค์การเรียนรู้” 
“หลักการของการคิดเชิงคํานวณ” และ “มีความถูกต้องของเนื้อหา” หรือไม่  โดยการพิจารณาให้
น้ําหนักดังนี้  
 
 -1 คือ แน่ใจ  ว่าข้อสอบนั้นไม่สอดคล้องกับตัวชี้วัด/จุดประสงค์การเรียนรู้/หลักการของ
การคิดเชิงคํานวณ/มีความถูกต้องของเนื้อหา 
  0 คือ ไม่แน่ใจ  ว่าข้อสอบนั้นสอดคล้องกับตัวชี้วัด/จุดประสงค์การเรียนรู้/หลักการของ
การคิดเชิงคํานวณ/มีความถูกต้องของเนื้อหา 
 +1 คือ แน่ใจ  ว่าข้อสอบนั้นสอดคล้องกับตัวชี้วัด/จุดประสงค์การเรียนรู้/หลักการของการ
คิดเชิงคํานวณ/มีความถูกต้องของเนื้อหา 
 
แบบทดสอบนี้เป็นข้อคําถามแบบปรนัย มีทั้งหมด......ข้อ ซึ่งในแต่ละข้อมีตัวเลือกที่ถูกต้องเพียงคําตอบ
เดียว 
_________________________________________________________________________ 
 
จุดประสงค์การเรียนรู้ 
 1. สามารถวางแผนออกแบบหุ่นยนต์จากส่วนประกอบต่าง ๆ ตามบริบทหน้าที่ของแต่ละ
ชิ้นส่วนได้ เข้าใจส่วนประกอบจําแนกหน่วยรับเข้าข้อมูล และอุปกรณ์ปลายทาง สามารถแยกย่อย
หน้าที่การทํางานของแต่ละชิ้นส่วนได้อย่างชัดเจน (Decomposition) 
  1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก
เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
  1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
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  1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 
จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
  1.4 สามารถวัดขนาด ชิ้นส่วน และ จําแนก การเก็บชิ้นส่วน เมื่อใช้งานชุดจําลอง
หุ่นยนต์เสร็จแล้ว ได้อย่างถูกต้อง 
 2. สามารถจําแนก ความคล้ายของรูปแบบชิ้นส่วน หรือระบบย่อยที่มีความคล้ายกัน
(Pattern recognition) หรือมีลักษณะการทํางานเดียวกัน หน้าที่ของ อุปกรณ์ที่มีความคล้ายกัน  
วิเคราะห์การทํางานที่มีส่วนคล้ายกันได้ 
  2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
  2.2 สามารถจําแนกอุปกรณ์ปลายทางได้ 
  2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ 
และ อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
 3. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
  3.1 มีความรู้ความเข้าใจการทํางานแบบวนซ้ํา การวางเงื่อนไขต่าง ๆ ในการตัดสินใจ  
  3.2 สามารถวิเคราะห์เชิงระบบ เขียนแผนภาพจําลองการออกแบบ Hardware และ 
Software 
  3.3 สามารถออกแบบภาพรวมการทํางาน และ อธิบายการทํางานอย่างเป็นขั้นเป็น
ตอน เป็นลําดับก่อนหลังอย่างเข้าใจ  
 4. เข้าใจกระบวนการพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
  4.1 มีความรู้ความเข้าใจในลักษณะการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ การเลี้ยวในลักษณะ
ต่าง ๆ ของหุ่นยนต์พ้ืนฐาน 
  4.2 มีความรููความเข้าใจในการวัดค่าแสงเพื่อนํามาใช้วางเงื่อนไขการเขียนโปรแกรมได้ 
  4.3 มีความรู้ความเข้าใจในการออกแบบผังงานสําหรับการวางแผนการเขียนโปรแกรม
การออกแบบการเดินตามเส้น 
  4.4 สามารถนําผังงานที่ได้จากการออกแบบมาเขียนเป็นคําสั่งจริง และ สามารถใช้งาน
ให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้จริงเขียนขั้นตอนวิธีการจัดการปัญหา (Algorithm) คิดกระบวนการจัดการ
ปัญหาการตรวจสอบแก้ไข และรายงานผลการทํางาน สามารถวิเคราะห์ตรวจสอบข้อผิดพลาดที่เกิด
จาก    ปัญหาที่เกิดข้ึนได ้
_________________________________________________________________________ 
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หลักการของการคิดเชิงค านวณ (Computational Thinking)  
 คือ การคิดแก้ปัญหาอย่างเป็นระบบมี 4 ขั้นตอนดังต่อไปนี้ 
 1. การย่อยปัญหา (Decomposition)  
  หมายถึง การย่อยปัญหาหรือระบบที่ซับซ้อนออกเป็นส่วนเล็ก ๆ เพ่ือให้ง่ายต่อการ
จัดการและแก้ปัญหา  
 2. การจดจ ารูปแบบ (Pattern Recognition)  
  หมายถึง การหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหาขนาดเล็ก ที่ถูกย่อยออกมา
มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มีลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน จัดกลุ่มปัญหาที่มี
ลักษณะคล้ายกัน  
 3. ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction)  
  หมายถึง การมุ่งความคิดไปที่ข้อมูลสําคัญ และคัดกรองส่วนที่ไม่เกี่ยวข้องทิ้ง เพ่ือให้จด
จ่อเฉพาะสิ่งที่ต้องการออกแบบ และสามารถออกแบบปัญหา และสร้างแบบจําลองเชิงนามธรรม
เพ่ือให้มองภาพรวมของปัญหาได้ 
 4. การออกแบบอัลกอริทึ่ม (Algorithm Design)  
    หมายถึง การพัฒนาแนวทางแก้ปัญหาอย่างเป็นขั้นเป็นตอน หรือสร้างหลักเกณฑ์ข้ึนมา
เพ่ือดําเนินตามทีละข้ันตอนในการแก้ไขปัญหา 
_________________________________________________________________________ 
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คําถาม ข้อ 1. 

 
 
 
 
 

 
มอเตอร์ขนาดใหญ่ (EV3 Large Motor) 

เป็นชิ้นส่วนที่สําคัญสําหรับการสร้างหุ่นยนต์ 
ผู้สร้างหุ่นยนต์สามารถประยุกต์การหมุนของ
มอเตอร์เพื่อให้หุ่นยนต์สามารถทําหน้าที่ต่าง 
ๆ ได้เช่น การเคลื่อนที่ การจับสิ่งของ เป็นต้น 
อุปกรณ์ชนิดใดในตัวเลือก ที่มีหน้าที่คล้ายกับ
มอเตอร์ขนาดใหญ่ 
 

A. 

 
กล่องควบคุม (EV3 Brick) 

B 

 
มอเตอร์ขนาดเล็ก (EV3 Motor) 

C.                      
              เซนเซอร์ วัดแสง(Color Sensor) 

D.               
        เซนเซอร์ระยะทาง(Ultrasonic Sensor) 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1. สามารถวางแผนออกแบบหุ่นยนต์จากส่วนประกอบต่าง ๆ ตามบริบทหน้าที่ของแต่ละชิ้นส่วน
ได้ เข้าใจส่วนประกอบจําแนกหน่วยรับเข้าข้อมูล และอุปกรณ์ปลายทาง สามารถแยกย่อยหน้าที่
การทํางานของแต่ละชิ้นส่วนได้อย่างชัดเจน 
   1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยีที่
ซับซ้อนได้การคิดเชิงคํานวณที่ใช้ 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การย่อยปัญหา (Decomposition) และการจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 
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เฉลย ข้อ B เนื่องจาก ในคําถาม ได้ถามอุปกรณ์ชนิดที่ทํางานคล้ายกับ มอเตอร์ขนาดใหญ่ คือ 
อุปกรณ์มือเตอร์ทีขนาดเล็ก ในข้อ B ที่มีหน้าที่รับคําสั่งการทํางาน จากกล่องควบคุม เป็นอุปกรณ์
ปลายทาง สําหรับ รับคําสั่งให้หมุนไปยังทิศทางที่ต้องการ เพ่ือนําการหมุนไปขยับแขนกล หรือ ล้อ 
ในการควบคุมทิศทาง หรือการหยิบจับของ ของหุ่นยนต์ นอกจากนั้น คือ อุปกรณ์ กล่องควบคุม ที่
มีหน้าที่สั่งการ ข้อ A เซนเซอร์ รับแสงข้อ C และ เซนเซอร์ระยะทางข้อ D 
 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 2  
 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย -ขวา) 2 ล้อ ของ
หุ่นยนต์ 3 ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่าง
กัน กล่าวคือ ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 
50 เมตรต่อวินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็ว 30 เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่
ในลักษณะใด ตามทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 
 
 
 

 

A. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B. เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไปทางขวา

 

C. เคลื่อนที่ด้านหน้าและเลี้ยวโค้งโค้งไป
ทางซ้าย 

D. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้ (Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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เฉลย ข้อ B เนื่องจาก หุ่นยนต์ใช้หลักการเคลื่อนที่ โดยใช้ 2 ล้อเป็นตัวกําหนดทิศทาง การเลี้ยวจึง
สามารถเกิดขึ้นโดย สั่งให้การควบคุมมอเตอร์ ที่มีความเร็วต่างกันทั้งสองล้อ หากล้อไหนหมุนช้า
กว่า หุ่นยนต์จะเบนทิศทางไปทางล้อที่หมุนช้ากว่า 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 3 

จากภาพ หุ่นยนต์ที่มีลักษณะ สามล้อ ควบคุมด้วย
ความต่างของความเร็วล้อซ้ายและล้อขวา โดยมีล้อ
เคลื่อนที่อิสระด้านหลัง 1 ล้อ หากต้องการให้หุ่นยนต์
เดินตรง ไปข้างหน้า จะมีลักษณะ การกําหนดจาก
โปรแกรมอย่างไร 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์ทํางาน 
 

 
 
 
 

 
 

 
 
 

A.  

 

B.  

     

C.  

 

D.  

 

ความเร็วของล้อซ้าย 
ความเร็วของล้อขวา 

เวลาก าหนดเป็นวินาที 

กรณีที่ล้อซา้ยต่อพอรต์ B และขวาต่อ C 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
2. สามารถหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหา มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มี
ลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน (Pattern Recogntion) 
3. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และการจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ C เนื่องจาก หุ่นยนต์ที่ใช้หลักการขับเคลื่อนสองล้อหน้า หากต้องการให้เดินเป็นทางตรง 
จําเป็นต้องทําให้มอเตอร์ ล้อซ้าย ที่ต่อกับ พอร์ต B และ มอเตอร์ขวา ที่ต่อกับพอร์ต C ทํางานที่
ความเร็วเท่ากันซึ่งหากควบคุมการทํางานมอเตอร์ล้อทํางานที่ความเร็วเท่ากันทั้งล้อซ้ายและล้อ
ขวาแล้ว หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่เป็นแนวตรง 

 
น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง

คํานวณ 
   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 

 

 
  
 
 



 

 

129 

คําถามข้อที่ 4 

จากภาพ แสดงถึงหน้าจอการกําหนดเงื่อนไขของ
ลักษณะการหมุนของมอเตอร์ล้อ  
 

 
โดยการกําหนดเงื่อนไขการหมุนคือ 
Off หมายถึง สั่งให้มอเตอร์หยุดทํางาน 
On หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน 
On for Seconds หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดย 
กําหนดการทํางานเป็นวินาที เช่น สั่งให้ล้อหมุน 1 
วินาที 
On for Degree หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดเป็น องศาของการหมุนของล้อ เช่นให้
ล้อ หมุนครึ่งรอบ (180 องศา) 
On for Rotations หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดการหมุนเป็นรอบของการหมุน เช่น สั่ง
ให้ล้อหมุน 2.5 รอบ หรือสองรอบครึ่ง 
ให้นักเรียนพิจารณาว่า การหมุนแบบใดท่ีมีการ
กําหนดได้ละเอียดที่สุด 
 

A. On for Seconds 
เนื่องจาก การกําหนดเวลา สามารถกําหนด
ได้น้อยกว่าหนึ่งวินาที หรือแม้กระทั่ง เสี้ยว
วินาทีหรือ 1/1000 วินาที 

B. On for Degree 
เนื่องจาก การกําหนดองศา สามารถกําหนด
ได้เป็นตัวเลของศาที่ละเอียดที่สุดได้แม้จะ
น้อยกว่า 0.01 องศา 

C. On for Rotations 
เนื่องจาก สามารถกําหนดการหมุนเป็นรอบ 
และ ละเอียดกว่าครึ่งรอบล้อ สามารถ
กําหนดได้ น้อยกว่า 1/1000 รอบ 
 

D. ทุกคําสั่งสามารถกําหนดให้ละเอียดได้
ตามความถนัดของการเขียนโปรแกรมในแต่
ละคน โดยที่ไม่ใช่คําสั่ง On และ Off 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
2.  สามารถหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหา มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มี

ลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน (Pattern Recognition) 
3.  สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้ (Abstraction) ใช้การสังเกต 

สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ D เนื่องจาก การตั้งค่าต่าง ๆ ของการหมุนสามารถกําหนดได้ละเอียดที่มากที่สุดได้โดย 
สามารถกําหนดได้หลายกหลายวิธี ตามความถนัดของแต่ละบุคคล  

 
น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง

คํานวณ 
   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 5 

ข้อใดไม่ใช่หน้าที่ของอุปกรณ์มอเตอร์ 

 
 

A. ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ไปในทิศทางต่าง ๆ เช่น 
เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา 

B. หมุนฟันเฟืองเพ่ือต่อเป็นแขนกลหยิบจับ
สิ่งของ 

C. รับค่าการหมุนของล้อเพ่ือนําค่ามาคํานวณ 
วางแผนการเดินของหุ่นยนต์ 

D. รับค่าแสงสว่างของพ้ืนผิวต่าง ๆ เพ่ือนํามา
คํานวณ การเขียนโปรแกรม หุ่นยนต์เดินตามเส้น 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1. สามารถวางแผนออกแบบหุ่นยนต์จากส่วนประกอบต่าง ๆ ตามบริบทหน้าที่ของแต่ละชิ้นส่วน
ได้ 

1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก
เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 

1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และจําแนก

การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
1.4 สามารถวัดขนาด ชิ้นส่วน และ จําแนก การเก็บชิ้นส่วน เมื่อใช้งานชุดจําลองหุ่นยนต์

เสร็จแล้ว ได้อย่างถูกต้อง 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การย่อยปัญหา (Decomposition) และ การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ D เนื่องจาก หน้าที่หลักของมอเตอร์จะเป็นการขับเคลื่อน หรือ การออกแรงในการ
เคลื่อนที่ เป็นองค์ประกอบหลัก ฉะนั้น การทํางานเกี่ยวกับแสง การวัดสีต่าง ๆ จึงไม่ใช่หน้าที่หลัก
ในการทํางานของอุปกรณ์มอเตอร์   
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น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 6 
 

จากรูปฟันเฟืองต่อไปนี้ ข้อใดให้อัตราทดที่ได้กําลัง
แรงบิดที่มากท่ีสุดในการหมุน 
 

 
 

ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
 

เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง 
 
  

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1. สามารถวางแผนออกแบบหุ่นยนต์จากส่วนประกอบต่าง ๆ ตามบริบทหน้าที่ของแต่ละชิ้นส่วน
ได้ 

1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก
เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 

1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
1.4 สามารถวัดขนาด ชิ้นส่วน และ จําแนก การเก็บชิ้นส่วน เมื่อใช้งานชุดจําลองหุ่นยนต์

เสร็จแล้วได้อย่างถูกต้อง 
2. สามารถหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหา มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มี
ลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน (Pattern Recogntion) 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การย่อยปัญหา (Decomposition) และ การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ B 
ชุดเฟืองตัวหนอน (Worm gear set) ใช้เพื่อการส่งกําลังสําหรับเพลาที่แบบที่ไม่ขนานกัน และไม่
ตัดกัน (ส่วนใหญ่มักจะทํามุม 90° ซึ่งกันและกัน) ซึ่งเป็นเฟืองที่ต้องการอัตราทดที่สูงกว่า ใช้พ้ืนที่
การติดตั้งน้อยกว่าฟันเฟืองที่เป็นการทดแบบขนานกัน ใช้การบิดของฟันตัวหนอน เคลื่อนตัวใน
แนวตั้งฉากเพ่ือสร้างการหมุนจากฟันเฟืองจากอีกแนวแรงหนึ่ง ซึ่งจะได้กําลังที่เยอะกว่าการทด
เฟืองแบบขนานโดยใช้อัตราทดทั่วไป 
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น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถาม ข้อที่ 7 
 

 

 
 

ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
 

เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง  
 
 

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1. สามารถวางแผนออกแบบหุ่นยนต์จากส่วนประกอบต่าง ๆ ตามบริบทหน้าที่ของแต่ละชิ้นส่วน
ได้ 

1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก
เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 

1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
1.4 สามารถวัดขนาด ชิ้นส่วน และ จําแนก การเก็บชิ้นส่วน เมื่อใช้งานชุดจําลองหุ่นยนต์

เสร็จแล้วได้อย่างถูกต้อง 
2. สามารถหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหา มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มี
ลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน (Pattern Recognition) 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การย่อยปัญหา (Decomposition) และ การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ D  
ชุดเฟืองตัวหนอน (Ratio Gear set) ใช้หลักการหมุนของฟันเฟืองที่มีขนาดต่างกัน พิจารณาจาก
รูป มีการทดเฟืองที่ฟันเฟืองมีขนาดต่างกัน และมีการใช้เฟืองตัวหนอนเพ่ือเพ่ิมกําลังให้มากข้ึนใน
การทดเฟือง แต่หากพิจารณาว่า เฟืองในรูปทั้ง 4 ข้อใดให้อัตราทดกําลังที่น้อยที่สุด สมควรเป็น
ข้อ D ที่ให้กําลังน้อยที่สุด เนื่องจาก ความต่างระหว่างฟันเฟืองทั้ง 2 มีขนาดใกล้เคียงกันมาก
ที่สุด ทําให้ความต่างของการหมุนของฟันเฟืองไม่มาก และกําลังที่ได้ จะใกล้เคียงกับกําลังที่หมุน 
และมีความต่างกันด้านกําลังน้อยกว่าในทุก ๆ แบบที่เสนอมาในแต่ละข้อ 
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น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 8 
 

ภาพต่อไปนี้แสดงทิศทางการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์ จากจุด A จุด B และ จุด C ตามลําดับ 
จงออกแบบการเขียนโปรแกรมด้วยการเขียน
แผนภาพการวางลําดับขั้นตอนการเดินของ
หุ่นยนต์ดังต่อไปนี้  
 

 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์
ทํางาน 
1.เริ่มต้นให้หุ่นยนต์ เริ่มเดินจากจุด A 
2.สั่งให้หยุดที่จุด B 
3.สั่งให้หันเบน 90 องศาที่จุด B (270 องศา) 
4.สั่งให้เดินไปหยุดที่จุด C 

A.  

 
 

B.  
    

 
 

C.  

 
 

D.  

 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
2.สามารถหารูปแบบหรือลักษณะที่เหมือนกันของปัญหา มีการจําแนกกลุ่มของแต่ละปัญหาที่มี
ลักษณะการแก้ไขปัญหาที่คล้ายคลึงกัน (Pattern Recogntion) 
3.สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 

ตัวช้ีวัด 
 

จุด C 

จุด B 

จุด A 
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หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และการคิดข้ันตอนวิธี (Algorithm) 

เฉลย ข้อ D เนื่องจากโจทย์กําหนดให้หุ่นยนต์เริ่มเดินทางจากจุด A  ซึ่งคําสั่งจะตรงกับเดินหน้า 
เป็นขั้นตอนแรก หลังจากนั้น หยุดที่จุดฺB แล้วสั่งให้หัน ทํามุม 270 องศา เป็นขั้นตอนถัดไป และ
ขั้นตอนสุดท้ายคือ เดินหน้าไปยังจุด C สามารถเขียนการวางแผนการเดินคร่าว ๆ ได้ตรงกับข้อ D 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 9 
 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย-ขวา) 2 ล้อ ของหุ่นยนต์ 
3 ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่างกัน กล่าวคือ 
ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว – 20 มตรต่อ
วินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 30 
เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด 
ตามทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

A.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B.เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไป
ทางขวา 

C.หุ่นยนต์จะเลี้ยวหันไปทางซ้ายเป็นวงแคบ 

 

D.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้ (Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 
 
 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) 

เฉลย ข้อ B เนื่องจาก หุ่นยนต์ใช้หลักการเคลื่อนที่ โดยใช้ 2 ล้อเป็นตัวกําหนดทิศทาง การเลี้ยวจึง
สามารถเกิดขึ้นโดย สั่งให้การควบคุมมอเตอร์ ที่มีความเร็วต่างกันทั้งสองล้อ ในกรณีนี้ การตั้ง
ความเร็วเป็นเครื่องหมายติดลบ หมายถึง การสั่งให้ล้อซ้ายหมุนถอยหลัง และ ล้อขวา เดินหน้าที่
ความเร็ว 30 เมตร ต่อวินาที ทําให้หุ่นยนต์ เลี้ยวเบนไปด้านที่ล้อหมุนตรงข้าม หรือหมุนสวนกัน 
ทําให้การเลี้ยวมีวงแคบมาก 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิง
คํานวณ 

   

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 10 

จากภาพต่อไปนี้แสดงการเดินของหุ่นยนต์ จาก Step 1 ไปยัง Step 4 
หากนักเรียนสามารถทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้แล้ว จํามีฟังก์ชันเดินตามเส้น นักเรียนสามารถ
นํามาใช้ในการวางแผนการเขียนโปรแกรมได้ จะมีวิธีอย่างไร ในการเดินตามลําดับ  
กรณี 1 เมื่อหุ่นยนต์เดินเจอทางเลี้ยว  
กรณี 2 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นมุมฉาก 
กรณี 3 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นเส้นจุดดําที่เป็นเส้นตัด 

 
 

A. 

  
  

 
 
 
 
 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 
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B.      

 
 
 

C. 

 
 

D.  

 
 
 
 
 

Step1 Step2 Step3 
Step 4 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 

Step1 Step2 Step3 Step 4 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3.สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 
4.เข้าใจกระบวนการพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

ตัวช้ีวัด 

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การคิดขั้นตอนวิธี(Algorithm) 
 

เฉลย ข้อ D เนื่องจากโจทย์กําหนดให้หุ่นยนต์เริ่มเดินทางจากจุด A  ซึ่งคําสั่งจะตรงกับเดินหน้า 
เป็นขั้นตอนแรก หลังจากนั้น หยุดที่จุดฺB แล้วสั่งให้หัน ทํามุม 270 องศา เป็นขั้นตอนถัดไป และ
ขั้นตอนสุดท้ายคือ เดินหน้าไปยังจุด C สามารถเขียนการวางแผนการเดินคร่าว ๆ ได้ตรงกับข้อ D 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 11 
 

จากภาพที่แสดงดังต่อไปนี้ ข้อดคือการวางลําดับที่ถูกต้องในการเขียนโปรแกรมการเดินในลักษณะ
ตามภาพ 

 

 

A.  

 
 

B.      
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C.  
 

 
 
 

 

D.  

 
 

 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3.สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 
4.เข้าใจกระบวนการพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
*มีความเข้าใจเรื่องค่าตัวแปร พารามิเตอร์ต่าง ๆ ที่ใช้ในการกําหนดระยะทาง และเวลา 
*ใช้การคดิวิเคราะห์ในการแก้ไขโจทย์ 

ตัวชี้วัด. ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับวิชา
อื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  
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หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การคิดขั้นตอนวิธี(Algorithm) 

เฉลย ข้อ B จากการเขียนไล่เรียงลําดับขั้นตอนวิธี คือ เลี้ยวขวามุมฉาก เดินหน้า สองครั้ง แล้ววน
ด้วยคําสั่งวนซ้ําสองรอบ จะเกิดเส้นทางเดินที่มีการเดินดังภาพ  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 12 
 

จากภาพ หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด 

 
**อธิบายประกอบ  การเขียนโปรแกรมการเดินของหุ่นยนต์ โดยมี
การกําหนดค่าการทํางานของมอเตอร์ดังต่อไปนี้ 
 
 

 
 
 
 
 

A.เดินไปข้างหน้า ล้อหมุน 10 รอบ 

B.ถอยไปข้างหลัง  
   ล้อหมุนสิบรอบ 

C.เดินหน้า ล้อหมุน 10 รอบ 
     กลับหลังหัน และ เดินกลับ  
     ล้อหมุน 10 รอบ 

 

D.เดินข้างหน้า ล้อหมุน 10 รอบ 
    หัน 90 องศา และเดินหน้า 
    ล้อหมุน อีก  10 รอบ  

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
3.1 มีความรู้ความเข้าใจการทํางานแบบวนซ้ํา การวางเงื่อนไขต่าง ๆ ในการตัดสินใจ  
3.3 สามารถออกแบบภาพรวมการทํางาน และ อธิบายการทํางานอย่างเป็นขั้นเป็นตอน 

เป็นลําดับ ก่อนหลังอย่างเข้าใจ  
4.1มีความรู้ความเข้าใจในลักษณะการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ การเลี้ยวในลักษณะต่าง  ๆ 

ของหุ่นยนต์ พ้ืนฐาน 
4.3 มีความรู้ความเข้าใจในการออกแบบผังงานสําหรับการวางแผนการเขียนโปรแกรม การ

ออกแบบการเดินตามเส้นใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดขึ้นได้จากหลักการกลศาสตร์ 
 
 

ความเร็วของล้อซ้าย ความเร็วของล้อขวา 

การหมุนของรอบล้อ นับเป็นรอบของการหมุน 

กรณีที่ล้อซา้ยต่อพอรต์ B และขวาต่อ C 
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ตัวช้ีวัด. ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การคิดขั้นตอนวิธี(Algorithm)กระบวนการพัฒนา
ขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

เฉลย ข้อ C เนื่องจาก หากพิจารณาแผนภาพด้านล่างในการอธิบาย บล็อกคําสั่งในการบังคับ
มอเตอร์ คําถามข้อนี้ ใช้การกําหนดการหมุนของรอบล้อ มีการสั่งให้เดิน และ เข้าบล็อกวนซ้ํา 
(Repeat) สองรอบ แล้วด้านใน เป็นคําสั่งในการ เลี้ยว แบบมุมฉาก แสดงว่า หุ่นยนต์ จะกลับหลัง
หัน หลังจากนั้น หุ่นยนต์จะเดิน กลับมาที่จุดเริ่มต้นในระยะทางท่ีเท่ากัน 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 13 
 

จากภาพ การเดินของหุ่นยนต์จะเป็นลักษณะใด 
 

 

A.เดินหน้า → เดินเป็นวงกลม→ แล้วกลับมาที่เดิม (หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

B.หมุนกลับหลังหัน → เดินหน้า → หยุดเดิน(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น)                                                                                               

C.เดินหน้า → หมุนกลับหลังหัน → ถอยหลัง(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

D.เดินหน้า→ หมุนกลับหลังหัน→ เดินหน้า (หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น)  

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3.สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้ (Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 
4.เข้าใจกระบวนการพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
*มีความเข้าใจเรื่องค่าตัวแปร พารามิเตอร์ต่าง ๆ ที่ใช้ในการกําหนดระยะทาง และเวลา 
*ใช้การคิดวิเคราะห์ในการแก้ไขโจทย์ 

ตัวชี้วัด. ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง

สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การคิดขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
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เฉลย ข้อ D  เป็นการเดินไปข้างหน้า และเลี้ยว 90 องศาหรือเป็นมุมฉาก ซึ่งอยู่ในคําสั่งวนซ้ํา 2 
รอบ ทําให้หุ่นยนต์กลับหลังหัน พอดี หลังจากนั้น หุ่นยนต์จะกลับมาจอดที่เดิม  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 14 
 

ช้อใดเป็นปัจจัยที่ไม่เก่ียวข้องในการใช้เซนเซอร์แสง 
 

 

 
เซนเซอร์แสง ใช้หลักการสะท้อนแสง โดยใช้แสง
เลเซอร์อ่านค่าแสงเลเซอร์ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิว และ
ได้ค่าสีสะท้อนกลับมาออกเป็นค่าต่าง ๆ  

A.ระยะทางของแสงกับวัตถุที่ตกกระทบ 

B.การสะท้อนของพ้ืนผิว ลักษณะผิวมัน 
ผิวด้าน 

C.เวลาของแสงในระหว่างวัน 
 

D.ความสั่นสะเทือนในการวิ่งของหุ่นยนต์ 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1.นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2.สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3.มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  
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หลักการคิดเชิงค านวณ 
การแยกส่วนประกอบ (Decomposition) การหารูปแบบ (Pattern Recognition) 

เฉลย ข้อ D.ความสั่นสะเทือนในการวิ่งของหุ่นยนต์ เนื่องจาก เซนเซอร์แสงใช้หลักการทํางาน 
ต่าง ๆ ที่เก่ียวกับแสง และการวัดค่าการสะท้อนกลับของแสง การสั่นสะเทือนในการวิ่ง ไม่ว่าจะ
กรณีการวิ่งบนพ้ืนผิวที่ไม่เรียบ หรือ การสั่นจากการใช้ล้อที่ไม่สมมาตร สิ่งเหล่านี้ส่งผลต่อการวิ่ง
ไม่ใช่การวัดค่าแสง 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 15 
 

บล็อกควบคุมเวลา ข้อใดคือคําสั่งที่ถูกต้องสําหรับการสั่งให้หุ่นยนต์ หยุดเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง ห่าง 
50 เซนติเมตร 

 
จากตัวอย่าง บล็อกควบคุมเวลา ใช้เป็นเงื่อนไขในการสั่งการทํางาน จากภาพ เป็นกรณีของ การ
สั่งให้ อุปกรณ์  Ultrasonic  ที่สามารถกําหนดค่าการหยุด โดยสามารถสั่ งเป็น หน่วย นิ้ ว 
เซนติเมตร เมตร ได้ 
 

 
อุปกรณ์ Ultrasonic  
ที่เป็น อุปกรณ์วัดระยะทางด้วยคลื่นเสียง Ultrasonic ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิวปลายทาง และ วัดค่า
สะท้อนด้วยเวลา ของคลื่นเสียงสะท้อนกลับ เมื่อระยะเวลาห่างกันมาก ของการสะท้อนกลับของ
เสียง Utrasonic มีมากขึ้น ยิ่งทําให้ ระยะทางของวัตถุกับ Sensor มากขึ้น หลักการคลื่นเสียง
สะท้อนแบบนี้ ใช้ทั่วปกับ อุปกรณ์ เรดาร์  ระบบนําร่องไต้น้ํา (Sonar) เซนเซอร์ถอยจอดของ
รถยนต์ ฯลฯ 
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A

 
 

B

 
 

C 

 
 

D 

 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานการณ์ทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

4.3 มีความรู้ความเข้าใจในการออกแบบผังงานสําหรับการวางแผนการเขียนโปรแกรม  
การออกแบบการเดินตามเส้น 
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4.4 สามารถนําผังงานที่ได้จากการออกแบบมาเขียนเป็นคําสั่งจริง และ สามารถใช้งานให้
หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้จริงเขียนขั้นตอนวิธีการจัดการปัญหา (Algorithm) คิดกระบวนการจัดการ
ปัญหาการ  ตรวจสอบแก้ไข และรายงานผลการทํางาน สามารถวิเคราะห์ตรวจสอบข้อผิดพลาดที่
เกิดจากปัญหาที่เกิดข้ึนได ้

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การหารูปแบบ (Pattern Recognition) การเขียนขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

เฉลย  ข้อ C.เนื่องจาก ข้ออ่ืน ๆ มีการสั่งให้เดิน ล้อซ้าย และล้อขวาไม่เท่ากัน จึงเป็นการเดินที่มี
การเลี้ยวเบนไปยังทิศทางต่าง ๆ แต่ต่างจากข้อ C ที่เป็นกล่องควบคุมที่มีเครื่องหมายกากบาท 
ซึ่งหมายถึงคําสั่งหยุดทํางาน 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 16 

ถ้าเซ็นเซอร์มีการติดตั้งชิดกับล้อจะเกิดผลอย่างไรในการ
เดินตามเส้นของหุ่นยนต์ 
 
ภาพตัวอย่าง 1 ระยะทาง เซนเซอร์แสงและล้อที่ชิดกัน 
 

 
 
 

ภาพตัวอย่าง 2 ระยะทาง เซนเซอร์ และล้อที่ห่างกัน 
 

 
 
 
 

A.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลงเนื่องจาก การ
เดินของหุ่นยนต์จะใช้คําสั่งเดิม 

B.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลง เนื่องจาก 
เซนเซอร์แสงสามารถอ่านค่าได้เท่ากันได้
ทุกตําแหน่ง 

C.เกิด เนื่องจาก ระยะห่าง กับการวิ่ง
ส่งผลต่อการเดินและการเลี้ยวของ
หุ่นยนต์ การติดเซนเซอร์ไว้ไกลล้อ หาก
ยิ่งติดห่าง ยิ่งทําให้ล้อเลี้ยวเบนก่อนเมื่อ
เจอตรวจเส้นสีดํา หากติดชิดล้อเกินไป 
จะทําให้ การตามเส้นช้ากว่า เนื่องจาก 
ตรวจพบการเลี้ยวพร้อมกับตําแหน่งล้อ 
ในบางกรณี อาจสั่งล้อให้เลี้ยวได้ไม่ทัน 

 

D.เกิด เนื่องจากระยะห่างของเซนเซอร์ 
หากมีการตั้งไว้ห่างล้อ จะเดินได้แม่นขึ้น 
และเลี้ยวเบนได้ในวงแคบ หากติดไว้ไกล้
ล้อ ทําให้การเลี้ยวแม่นยําขึ้น 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1.นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยี

ที่ซับซ้อนได้ 
1.2.สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3.มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ จําแนก

การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
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2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับวิชา
อื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  

เฉลย C. เนื่องจาก ระยะห่างของการติดตั้งส่งผลโดยตรงในการอ่านค่าเส้นสี  
หากมีการติดเซนเซอร์แสงไว้ด้านหน้าไกลเกินไป หุ่นยนต์จะมีปัญหาในทางเลี้ยว หากติดไว้ชิดล้อ
จนเกินไป จะทําให้ หุ่นยนต์ เดินไม่ราบเรียบ และ หาก ติดเซนเซอร์ไว้ด้านหลังล้อ จะทําให้เกิดการ
ควบคุมการเดินตามเส้นที่ผิดพลาด เนื่องจาก หุ่นยนต์ จะเดินเลยเส้นไปแล้วค่อยทําการเลี้ยว ทําให้
เกิดความผิดพลาดในการเขียนโปรแกรมควบคุม 
 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
 

 
 

 
 



 

 

160 

 
คําถามข้อที่ 17 

ข้อใดไม่ส่งผลต่อการอ่านค่าสีของหุ่นยนต์ 
 

 
 

A.ระยะห่างของวัตถุ 
 

B.เวลากลางวันกลางคืนและค่าของแสง 
 

C.ความเรียบความวาวของพื้นผิววัตถุ 
 
 

D.ไม่มีข้อถูก 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1.นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2.สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3.มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม(Abstraction)  
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เฉลย D.ไม่มีข้อถูก 
เนื่องจาก การอ่านค่าของสี มาจากการสะท้อนของแสง และการอ่านค่าสะท้อนกลับ ซึ่ง ปัจจัย
ของการทําให้การอ่านค่าสี เปลี่ยนแปลงได้แก่ ระยะทาง ที่อาจทําให้การอ่านค่าสี เปลี่ยนไป 
ความเข้มของแสงในขณะที่วัดกลางวัน กลางคืนอาจมีผลต่อสีค่าของสีของวัตถุสะท้อน 
ส่วน ความด้าน ความมันของพ้ืนผิว จะส่งผลเนื่องจาก การอ่านค่าสีด้วยลําแสงเลเซอร์ หากมีพืน
ผิวสะท้อนที่ มีการสะท้อนแสงมาก จะทําให้ค่าของสีที่รับเข้ามา ไม่เท่ากัน และ หาก พ้ืนผิวเป็นสี
ด้าน การสะท้อนกลับจะน้อยกว่า  
 
หากมีการติดเซนเซอร์แสงไว้ด้านหน้าไกลเกินไป หุ่นยนต์จะมีปัญหาในทางเลี้ยว หากติดไว้ชิดล้อ
จนเกินไป จะทําให้ หุ่นยนต์ เดินไม่ราบเรียบ และ หาก ติดเซนเซอร์ไว้ด้านหลังล้อ จะทําให้เกิด
การควบคุมการเดินตามเส้นที่ผิดพลาด เนื่องจาก หุ่นยนต์ จะเดินเลยเส้นไปแล้วค่อยทําการเลี้ยว 
ทําให้เกิดความผิดพลาดในการเขียนโปรแกรมควบคุม 
 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 18 

หากติดตั้งล้อที่มีขนาดไม่เท่ากันจะส่งผลต่อการเดิน
อย่างไร 
ล้อขนาดใหญ่ 

 
ล้อขนาดเล็ก 

 
  

A.มีผลต่อการตั้งรอบล้อ หากรอบล้อไม่
เท่ากันอาจทําให้การเดินเกิดการเอียงหรือ
เบนได้ 
 

B.มีผลต่อการเดินเนื่องจาก การเดินอาจเป็น
เส้นโค้งเพราะรอบล้อไม่เท่ากัน 
 

C.มีผลต่อการกะระยะเลี้ยว เนื่องจาก ขนาด
ล้อไม่เท่ากัน อาจทําให้การเบนเลี้ยวซ้าย ไม่
เท่ากับการเบนเลี้ยวขวา 
 
 

D.ถูกทุกข้อ 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1.นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยี

ที่ซับซ้อนได้ 
1.2.สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3.มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ จําแนก

การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
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2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 
อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับวิชา
อื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  

เฉลย D.ถูกทุกข้อ 
เนื่องจาก การติดตั้งล้อหุ่นยนต์ที่ไม่เท่ากัน จะส่งผลเสียในการ เลี้ยว เดิน และ การตั้งค่ารอบล้อ 
เนื่องจากล้อมีขนาดไม่เท่ากัน ทําให้ยากในการกะระยะ รวมไปถึงการเขียนโปรแกรม 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 19 

แท่งแกนเสียบที่เป็นโครงสร้างกากบาท
เหมาะสมกับการใช้ชิ้นส่วนชนิดใดเป็นตัว
ยึดล๊อคไม่ให้ขยับในตัวเลือกดังต่อไปนี้ 
 

 

 
 
 

A.  

 
 

 

B.  

 
 

C. 

 
 

D.  
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1.นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2.สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3.มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การแตกปัญหา (Decomposition) การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition)  

เฉลยข้อ A. เนื่องจากการเสียบมีลักษณะเป็นแท่งกากบาทจุดยึดหรือตัวล็อคที่สามารถจับกับแกน
กากบาทได้ต้องเป็นชิ้นส่วนที่มีรูที่เป็นกากบาทตรงกับชิ้นส่วนข้อ A 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 20 

หากนักเรียนมีการซ้อมแข่งขันหุ่นยนต์ในช่วง
กลางคืน ค่าแสงเป็นค่าหนึ่ง และในตอน
แข่งขันจริง ค่าแสงเป็นค่าแสงจากช่วง
กลางวันอีกค่าหนึ่ง นักเรียนควรแก้ปัญหา
อย่างไร 
 
 

 
 
 

A.บันททึกค่าแสงที่วัดได้ลงไปในการเขียน
โปรแกรม 

B.เปลี่ยนค่าแสงที่ตรงกับช่วงเวลาที่แข่งโดยค่า
แสงที่นํามาเปลี่ยนเป็นค่าแสงที่บันทึกไว้แล้ว 

C.บันทึกค่าแสงในตอนกลางวันและกลางคืน 
แนะนําค่าแสงมาเปลี่ยนในการเขียนโปรแกรม
ครั้งถัดไป 

D.ถูกทุกข้อ 

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  
 

เฉลย ข้อ D. ถูกทุกข้อเนื่องจากในสถานการณ์จริงค่าของแสงเป็นปัจจัยหลักในการเปลี่ยนแปลง
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และส่งผลถึงการทํางานในด้านการวัดแสงซึ่งเวลาในแต่ละเวลาให้ค่าแสงที่ไม่เท่ากันจึงเป็นสิ่งที่
ต้องปรับตามความเข้มแสงในแต่ละเวลาซึ่งควรมีการบันทึกค่าแสงที่เป็นปัจจุบันหรือเป็นค่าตายตัว
ที่กําหนดไว้แล้วและนําค่าแสงที่บันทึกมาเปลี่ยนตรงกับทุกข้อที่กล่าวมา  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 21 

การติดตั้ง แกนล้อ ท่ีมีความห่างด้านซ้ายและ
ด้านขวาท่ีไม่เท่ากัน จะส่งผลอย่างไรในการ
เดิน ของหุ่นยนต์ 
 

 

A.ส่งผลในเร่ืองของการเดินตรงของ
หุ่นยนต์  
 

B.ส่งผลในเรื่องของการเดินถอยหลัง
ของหุ่นยนต์  
 

C.ส่งผลให้หุ่นยนต์อาจเดินไม่ตรง แล้ว
มีการกะระยะด้านซ้ายด้านขวา ในการ
เขียนโปรแกรมท่ีลําบากขึ้น 
 

 
 

D.ส่งผลให้หุ่นยนต์เดินแม่นยํามาก
ยิ่งขึ้นและมีการเล้ียวเบนได้เท่ียงตรงทํา
ให้เขียนโปรแกรมได้ง่ายขึ้น  

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 



 

 

169 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  

เฉลยข้อ C. เนื่องจากความไม่เท่ากันของแกนล้อส่งผลต่อระยะของมอเตอร์ส่งกําลังไปถึงล้อที่ไม่
เท่ากันอาจส่งผลให้เกิดความคลาดเคลื่อนในช่วงที่หุ่นยนต์มีการเลี้ยวทําให้เขียนโปรแกรมควบคุม
ได้ยากขึ้นและทําให้หุ่นยนต์มีความผิดพลาดในการเลี้ยวสูงกว่าการติดตั้งแกนล้อที่เท่ากัน 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 22 

การทําให้หุ่นยนต์วิ่งเร็วขึ้น มีวิธีการอย่างไรบ้าง 

 
 
 

A.เร่งรอบมอเตอร์ให้มีความเร็วมากขึ้น   

B.ใช้เฟืองที่มีขนาดใหญ่กว่าหมุนเฟืองที่มี
ขนาดเล็กกว่า   

C.เพ่ิมขนาดล้อทําให้เส้นรอบวงมากขึ้นเพ่ือ
เพ่ิมระยะทาง 

D.ถูกทุกข้อที่กล่าวมา  

 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวชี้วัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกับ
วิชาอื่นอย่างสร้างสรรค์และเช่ือมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  

เฉลยข้อ D. ถูกทุกข้อที่กล่าวมาเนื่องจาก  ปัจจัยในการทําให้เกิดความเร็วมีองค์ประกอบหลักที่
ส่งผลโดยตรงได้แก่ความเร็วในการสั่งการของมอเตอร์หากสั่งให้มีการหมุนที่เร็วส่งผลโดยตรงทําให้
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หุ่นยนต์วิ่งเร็วขึ้นหรือหากต้องการเพ่ิมความเร็วอีกปัจจัยหนึ่งคือการเพ่ิมอัตราทดโดยให้ฟันเฟืองที่
มีขนาดใหญ่หมุนฟันเฟืองที่มีขนาดเล็กกว่าส่งผลต่อรอบของวงล้อท่ีหมุนเร็วกว่ามอเตอร์หรืออีก
ปัจจัยหนึ่งคือการเพ่ิมเส้นผ่าศูนย์กลางของล้อทําให้ 1 รอบมีระยะทางการวิ่งที่มากข้ึน  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 23 

หากต้องการให้หุ่นยนต์มีความสามารถในการ
ดันวัตถุขนาดใหญ่ควรเสริมสิ่งใดในตัวหุ่นยนต์ 

 
 
 

A.ปรับความเร็วมอเตอร์ให้มีความเร็วมากข้ึน 

 
 

B.เพ่ิมขนาดของล้อให้มีขนาดที่ใหญ่ข้ึน 

 
  

C.ใช้เฟืองทด ลดขนาดล้อ เพ่ือเพ่ิมแรงบิด 

  
 

D.ปรับความสูงของตัวหุ่นให้มีความสูงที่มากข้ึน  

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยี

ที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
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1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ จําแนก
การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  

2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง  ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม(Abstraction)  

เฉลยข้อ D. ถูกทุกข้อที่กล่าวมาเนื่องจาก  ปัจจัยในการทําให้เกิดความเร็วมีองค์ประกอบหลักที่
ส่งผลโดยตรงได้แก่ความเร็วในการสั่งการของมอเตอร์หากสั่งให้มีการหมุนที่เร็วส่งผลโดยตรงทําให้
หุ่นยนต์วิ่งเร็วขึ้นหรือหากต้องการเพ่ิมความเร็วอีกปัจจัยหนึ่งคือการเพ่ิมอัตราทดโดยให้ฟันเฟืองที่มี
ขนาดใหญ่หมุนฟันเฟืองที่มีขนาดเล็กกว่าส่งผลต่อรอบของวงล้อท่ีหมุนเร็วกว่ามอเตอร์หรืออีกปัจจัย
หนึ่งคือการเพ่ิมเส้นผ่าศูนย์กลางของล้อทําให้ 1 รอบมีระยะทางการวิ่งที่มากขึ้น  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 24 

หากจําเป็นต้องใช้เซ็นเซอร์แสงในการเดินตามเส้น
ตัวเดียวสําหรับหุ่นยนต์ ข้อใด จะทําให้หุ่นยนต์ที่ 
เดินด้วยเซ็นเซอร์แสงตัวเดียว วิ่งได้เร็วขึ้น 

 
 

 
 

A เพ่ิมความเร็วในคําสั่งหมุนมอเตอร์ 

B ลดองศาการเลี้ยวเมื่อเบนของหุ่นยนต์เจอ
เส้นดํา 
 

C เพ่ิมการตั้งค่ารับแสงให้รับสีโทนดําให้มาก
ขึ้น 
 

D ถูกทั้งข้อ A และ B 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1  นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยี

ที่ซับซ้อนได้ 
1.2  สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3  มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ จําแนก

การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction)  
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เฉลยข้อ D เนื่องจาก การเพ่ิมความเร็วของหุ่นยนต์ส่งผลโดยตรงต่อความเร็วโดยรวมของหุ่นยนต์ 
และ การลดองศาการเลี้ยวเบน ทําให้หุ่นยนต์เดินเรียบขึ้นเนื่องจาก คําสั่งในการหัน มีองศาท่ี
น้อยลง อาจน้อยลงจนเป็นวิถีโค้ง ทําให้ไม่ต้องขยับล้อมากส่งผลให้การวิ่งตรง มีความเร็วมากขึ้นใน
ภาพรวม 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 25 

จากภาพ หากมีชิ้นส่วนล๊อคแน่นติดกัน ไม่
สามารถใช้มือดึงออกได้ ข้อใดคือวิธีการที่
ถูกต้อง 

 
 
 

A ใช้มีดหรือของมีคมแกะชิ้นส่วนออก 

 

Bใช้ปากกาหรือหัวดินสอดันออก 

 

 Cใช้ชิ้นส่วนแกนแท่งกากบาทที่มีรูปทรง
เดียวกัน ดันชิ้นส่วนออก 

 

 D ใช้เล็บจิกชิ้นส่วนออก 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การแตกปัญหา (Decomposition) การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition)  

เฉลยข้อ C เนื่องจาก การดันชิ้นส่วนที่มีความแน่น จําเป็นต้องใช้เทคนิคท่ีแตกต่างกัน แต่การใช้
พลาสติกด้วยกันงัดออก เป็นวิธีที่ดีที่สุดเนื่องจาก พลาสติกด้วยกันมีความแข็งแรงของวัสดุเท่ากัน 
ทําให้เกิดการเสียหายได้ยากกว่า วัสดุอื่นเช่น ปลายมีดแหลม ปลายปากกา หรือดินสอ ซึ่ง วัสดุที่
แข็งกว่าอาจทําให้ชิ้นส่วนที่เป็นพลาสติกเสียหาย  และหากใช้อวัยวะเช่น เล็บ หรือฟัน งัดชิ้นส่วน
ที่มีความแน่น ออก อาจทําให้เกิดการบิ่น หรือบาดเจ็บได้ 
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น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 26 

หากติดเซนเซอร์วัดแสงบริเวณด้านหลังของ
หุ่นยนต์ จะสามารถเดินตามเส้นดําได้หรือไม่ 

 
 

 
 

A สามารถเดินได้เนื่องจากเซนเซอร์แสงยัง
ทํางานปกติ 

B สามารถเดินตามเส้นได้ แต่อาจส่งผล
ต่อความผิดพลาดในการเดินเลี้ยว 
 

C ไม่สามารถเดินตามเส้นได้เนื่องจากตําแหน่ง
เซนเซอร์ไม่ได้อยู่ด้านหน้า 

 

D ไม่มีข้อใดถูก 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 
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ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม(Abstration) 

เฉลยข้อ B เนื่องจาก การติดเซนเซอร์ด้านหลังหุ่นยนต์สามารถเดินตามเส้นได้แต่อาจเกิดความ
ผิดพลาดในการเดินเนื่องจาก หุ่นยนต์จะเดินไปข้างหน้าก่อนจะอ่านค่าสี ซึ่ง การสั่งให้เลี้ยวอาจทํา
ให้เซนเซอร์อ่านค่าแสงเลยเส้นไป หรือ ตัวหุ่นยนต์อาจเลยเส้นไปก่อนการอ่าน หากเป็นทางตรง
หรือโค้ง หุ่นยังจะสามารถตามเส้นได้ แต่หาก เป็นมุมเลี้ยวที่จําเป็นต้องใช้ความแม่นยําในการอ่าน
เส้น อาจทําให้เกิดข้อผิดพลาด  

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 27 

เราสามารถวางเงื่อนไขได้อย่างไรเมื่อเจอเส้นดํา
ด้านหน้าที่เป็นจุดตัด  
 
 

 
 

A เมื่อค่าของล้ออยู่ในรอบที่กําหนด 
จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่กําหนด 

 

B เมื่อเซนเซอร์แสงด้านซ้ายและ
ด้านขวาเจอสีดํา เป็นตัวเช็ค จากนั้น เขียน
คําสั่งเงื่อนไขตามท่ีกําหนด 

C เมื่อกําหนดค่าให้เซนเซอร์ทิศทางหันองศา
ของหุ่นยนต์ให้ตรงกับเงื่อนไข จากนั้น เขียน
คําสั่งเงื่อนไขตามท่ีกําหนด 

 

D เมื่อใช้เซนเซอร์ระยะทางกําหนดความห่าง
ของกําแพง จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่
กําหนด 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  
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หลักการคิดเชิงค านวณ 
การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) การเขียนขั้นตอนวิธี (Algorithm)  

เฉลยข้อ B เนื่องจากการเดินตามเส้นสีดําจําเป็นต้องใช้คุณสมบัติเฉพาะสําหรับการอ่านค่าแสง ทํา
ให้การจับค่าของแสงสีขาวและสีดําที่มีค่าต่างกันอย่างชัดเจน หากเจอเส้นตัดทําให้ เซนเซอร์แสง
ด้านซ้ายและด้านขวา เป็นสีดําคู่ จึงเป็นการกําหนดเงื่อนไขที่ทําให้หุ่นยนต์รับรู้ว่า หุ่นยนต์ได้
เดินทางไปถึงเส้นตัด และ เพื่อใช้เส้นตัดกําหนดทิศทางการเดินต่อไปของหุ่นยนต์ 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 28 

การทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้น ข้อใดวางลําดับการ
วางเงื่อนไขการเดินได้ถูกต้อง 
ภาพที ่1 

 
ภาพที ่2 

 
 
 

A ภาพที ่1 หากเซนเซอร์แสงด้านหน้าขวา
ตรวจพบเส้นสีดํา ให้สั่งเดินตรง  ภาพที่ 2 
หากเซนเซอร์แสงด้านขวาตรวจพบสีดํา ให้
เลี้ยวซ้าย และหากเซนเซอร์แสดงทั้งสองตรวจ
พบสีขาวให้เลี้ยวขวา 
 

 

B หากเซนเซอร์แสงไม่ตรวจพบเส้นสีดําให้
เดินตรง ภาพที่ 1 หากเซนเซอร์แสงด้านหน้า
ตรวจพบสีดําทั้งซ้ายและขวา ให้เดินตรง ภาพ
ที่ 2 หากเซนเซอร์แสงทั้งสอง เจอสีขาวทั้ง
สองตัว ให้หยุดการเดิน 

C ภาพที ่1 หากเซนเซอร์แสงด้านหน้าขวามือ
เจอสีดําให้เลี้ยวซ้าย และ ภาพที่ 2 หาก
เซนเซอร์แสงด้านหน้าซ้ายเจอสีดําให้เลี้ยวขวา 
และหากเจอเส้นสีดําทั้ง 2 ฝั่งให้เดินไป
ข้างหน้า 

 

 D ภาพที่ 1 เซนเซอร์แสงด้านขวา
ตรวจพบเส้นดํา สั่งให้เลี้ยวขวา และ 
ภาพที่ 2 หากเซนเซอร์แสงด้านซ้าย
ตรวจพบค่าแสงสีดํา ให้เลี้ยวซ้าย 

หากตรวจพบไม่เจอเส้นสีดํา สั่งให้หุ่นยนต์เดิน
ตรง 
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จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จากเทคโนโลยี

ที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ จําแนก

การทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การแตกปัญหา (Decomposition) การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition)  

เฉลยข้อ D ภาพที่ 1 เซนเซอร์แสงด้านขวาตรวจพบเส้นดํา สั่งให้เลี้ยวขวา และ ภาพที่ 2 หาก
เซนเซอร์แสงด้านซ้ายตรวจพบค่าแสงสีดํา ให้เลี้ยวซ้าย 
หากตรวจพบไม่เจอเส้นสีดํา สั่งให้หุ่นยนต์เดินตรง 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 29 

จากภาพ กรเลี้ยวที่ตําแหน่ง A และการเลี้ยวที่
ตําแหน่ง B ต่างกันอย่างไร 

 
 
 

 
 

 A วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการ
เลี้ยววงแคบเกิดจาก ล้อขวาหมุน
ช้ากว่าล้อซ้าย และ เส้นวงเลี้ยว
ในตําแหน่ง B ล้อขวาหยุดหมุน 
และล้อซ้ายหมุนข้างเดียวทําให้วง
เลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 

B  วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยววง
แคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนเร็วกว่าล้อซ้าย 
และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B ล้อซ้าย
หยุดหมุน และล้อขวาหมุนข้างเดียวทําให้
วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 

C  วงเลี้ยวในตําแหน่ง B เป็นการเลี้ยววง
กว้างเกิดจาก ล้อซ้ายหมุนช้ากว่าล้อขวา 
และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง A ล้อขวา
หยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้างเดียวทําให้
วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 

D ทั้งสองเส้นทาง เกิดจากการหมุนสวน
ทางกันของล้อ โดย เส้นวงเลี้ยว A วงเลี้ยว
แคบ เกิดจากการหมุนของล้อทั้ง 2 อย่าง
รวดเร็ว และ เส้น B การหมุนของล้อทั้ง 2 
หมุนช้ากว่าทําให้การตีวงเลี้ยวกว้างกว่า 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
1.1 นักเรียนสามารถจําแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อย จาก

เทคโนโลยีที่ซับซ้อนได้ 
1.2 สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
1.3 มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 

จําแนกการทํางานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้  
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2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ต ต่าง ๆ และ 

อธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
*มีความเข้าใจหลักการทํางานของชิ้นส่วนอย่างแท้จริง 

ตัวช้ีวัด ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern Recognition) การคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) การออกแบบ
ขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

เฉลยข้อ A วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยววงแคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนช้ากว่าล้อซ้าย และ 
เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B ล้อขวาหยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้างเดียวทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่า
ตําแหน่ง A 

 

น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    
ความถูกต้องของเนื้อหา    

 
ข้อเสนอแนะ 
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คําถามข้อที่ 30 
 

จากภาพต่อไปนี้ ข้อใดคือการวางลําดับที่ถูกร้องสําหรับการเดินจากจุด A ไปยัง จุด B ที่สั้นที่สุด 

 
 

A.  
 
 
 
 
 

B. 
 
 
 

 

START

STOP
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C. 

 
 

D.  
 
 
 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
3.สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจําลองได้(Abstraction) 
ใช้การสังเกต สามารถคาดเดาสิ่งที่เกิดข้ึนได้จากหลักการกลศาสตร์ 
4.เข้าใจกระบวนการพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

ตัวช้ีวัด. ว 4.2 ม4/1 ประยุกต์ใข้แนวคิดในการพัฒนาโครงงานที่มีการบูรณาการกับวิชาอ่ืนอย่าง
สร้างสรรค์และเชื่อมโยงกับชีวิตจริง  

หลักการคิดเชิงค านวณ 
การจดจํารูปแบบ (Pattern recognition)ความคิดด้านนามธรรม (Abstraction) และ การคิด
ขั้นตอนวิธี (Algorithm) 

เฉลย ข้อ B เนื่องจาก การวางสเต็บการเดิน เราสามารถเขียนทดลงในกระดาษ โดยเส้นทางท่ีไกล้
ที่สุดจากจุดเริ่มต้น อยู่ฝั่งซ้ายมือ จึงให้หุ่นยนต์เลี้ยวไปทางด้านซ้าย และสั่งให้เดินตามเส้น จากนั้น 
ให้เลี้ยวขวา เดินตามเส้น เป็นจํานวน สามครั้ง และเนื่องจาก จุด B ตรงกับสีเหลือง จึงจําเป็นต้อง
มีการวัดค่าสีเหลืองให้ตรงกับเงื่อนไข เป็นการตรวจสอบเงื่อนไขก่อนทําการเข้าจอดที่จุด B 
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น้ําหนักคะแนน -1 0 1 

ความสอดคล้องของข้อคําถามและจุดประสงค์การเรียนรู้    
ความสอดคล้องของข้อคําถามและตัวชี้วัด    

ความสอดคล้องของข้อคําถามและหลักการคิดเชิงคํานวณ    

ความถูกต้องของเนื้อหา    
 

ข้อเสนอแนะ 
 

 
 

 
ลงชื่อ................. ........... ..................................ผู้ประเมิน 

(...........................................)



 

 

 

ภาคผนวก จ ตารางการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ 
 
ตาราง 8 ภาพรวมของช่วงกิจกรรมการเรียนรู้  
 

กิจกรรมในวันท่ี ช่วงที่ รายการกิจกรรม ช่วงเวลา 

1.ท าความรู้จักกับ Lego 
Mindstorms  

Phase
1 

- ท าความรู้จักกับอุปกรณ์ในกล่อง และ 
การจัดเก็บช้ินส่วนอย่างเป็นระบบ 
ไม่ให้ช้ินส่วนหาย และอยู่ครบ 
-ท าความรู้จักกับอุปกรณ์เซนเซอรต์่าง ๆ ที่ให้มา 
ในกล่อง 

180 นาที 

Phase
2 

-เริ่มต้นประกอบหุ่นยนต์พื้นฐาน 
การเช่ือมต่อสายไฟกับอุปกรณเ์ซนเซอร์ 
และมอเตอร ์
-การอ่านค่าอุปกรณ์เบื้องต้นด้วยค าสั่ง 
พอร์ดวิว(Port View)เพื่อใช้ดูข้อมูลของอุปกรณ์ 
และช่วยในการเขียนโปรแกรม 
-การเขียนโปรแกรมเบื้องต้นด้วย บริค (Brick 
Program) ในกล่อง 

180 นาที 

2.การประกอบหุ่นยนต์ 
และการติดเซนเซอร ์

Phase 
3 

-การติดตั้ง เซนเซอร์ 
และการเขียนโปรแกรมกบัเซนเซอร์ต่าง ๆ  
-การประกอบแขนยกแบบต่าง ๆ  
-การใช้ความรู้เรื่องอัตราทดเพื่อ 
ใช้ออกแบบระบบทดแรงในหุ่นยนต์ 

180 นาที 

Phase 
4 

-การพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์  
 การใช้ผังงานช่วยในการออกแบบ 
จัดระเบียบวิธีคิด ก่อนการเขียนโปรแกรม 
-โจทย์ท้าทายสนามย่อยวันท่ี 2  

180 นาที 
 

3.การเขียนโปรแกรม  Phase 
5 

-การใช้ค าสั่งควบคุมพื้นฐาน  ค าสัง่ในการวิ่ง 2 
ล้อ โดยก าหนด เวลา การนับรอบ 
การหมุนองศาดีกรี 
ในการก าหนดการท างานของล้อ 
-การเขียนโปรแกรมกับเซนเซอร์ตา่ง ๆ 
ด้วยภารกิจย่อย   
  เช่น การหยุดเมื่อเจอเส้นสีด า 

360 นาที 
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กิจกรรมในวันท่ี ช่วงที่ รายการกิจกรรม ช่วงเวลา 

การหยุดเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง 
การใช้เซนเซอรส์ัมผัสในการรับรู้การชน 
เพื่อวางแผนการท างานต่าง ๆ ในการสั่งการ  
- โจทย์ท้าทายสนามย่อยวันที่ 3 

4.กิจกรรมวันท่ี 4 
การสร้างหุ่นยนต์เพื่อพิชิ
ตโจทย ์

Phase 
6 

ก าหนดกติกาการทดสอบหุ่นยนต์ในแต่ละทีมเพื่อ
ท าโครงงานหุ่นยนต์ ตามกติกาทีไ่ด้ก าหนดไว้   
-นักเรียนในแต่ละกลุม่ 
ด าเนินการในการพัฒนาหุ่นยนต์ 
ตามหลักแนวคดิด 
และขั้นตอนของการด าเนินโครงงาน 
ออกแบบหุ่นยนต์เอง พร้อมทั้ง 
ใช้หลักการคิดเชิงค านวณมาเป็นตน้แบบ 
ในการเขียนโคด๊โปรแกรม 
-ท าการซ้อมทดสอบในสนามที่มีอปุสรรค 
สิ่งกีดขวางตามโจทย ์

360 นาที 

5.การทดสอบหุ่นยนต์จา
กสถานการณ์จริง 

Phase 
7 

-ให้แต่ละกลุ่มแสดงผลงาน การพฒันาหุ่นยนต์ 
เพื่อให้หุ่นยนต์ ผ่านอุปสรรคต่าง ๆ ที่ก าหนดขึ้น 
มีการนับคะแนนในแต่ละภารกจิที่ด าเนินโดย 
นักเรียนรุ่นพี่ชมรมหุ่นยนต์โรงเรียนสาธิต 
มหาวิทยาลยัพะเยา 
-รายงานผลประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ 
ในแต่ละกลุ่มโครงงาน 
-ปิดการอบรมโครงงานหุ่นยนต ์

360 นาที 
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กิจกรรมวันที่ 1  อุปกรณ์ในกล่อง Lego Mindstorms EV3 และ 
การจัดเก็บชิ้นส่วนอย่างเป็นระบบ 
 กิจกรรมวันแรก ผู้เรียนจะได้เรียนรู้เกี่ยวกับชิ้นส่วนประกอบต่าง  ๆ ของหุ่นยนต์ Lego 
Mindstorms Ev3 ซึ่ง มีการหลักการในการอ่านคู่มือการจัดเก็บ ที่มีมาตรฐานของหุ่นยนต์เลโก้ เช่น 
จ านวนรูของชิ้นส่วน ปริมาณของชิ้นส่วน ความยาวของชิ้นส่วน และ การเก็บรักษาชิ้นส่วน 
อย่ างเป็ นระบบไม่ ให้ หายไปจากกล่อง รู้ จั ก เซนต์ เซอร์ต่ าง  ๆ  ที่ ให้ มาในกล่อง ทั้ งหมด 
รวมถึงกล่องควบคุม การท างาน การอ่านค่าต่าง ๆ ผ่าน พอร์ด รับเข้า และส่งออก ที่เชื่อมต่อกับ 
มอเตอร์ และ เซนเซอร์ การเขียนโปรแกรมจากกล่อง Lego Mindstorms ด้วย การใช้ค าสั่ง Brick 
Program  
 การด าเนินการกิจกรรมวันนี้  อยู่ภายไต้การดูแลของนักเรียนรุ่น พ่ี  ชมรมหุ่นยนต์ 
โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา จ านวน 9 คน ซึ่งจะคอยดูแลควบคุมกิจกรรมโครงงานหุ่นยนต์   
 
กิจกรรมวันที่ 2 การประกอบหุ่นยนต์ การติดเซ็นเซอร์ 
และการเขียนโปรแกรมเบื้องต้นด้วยคอมพิวเตอร์ PC 
 ผู้ เรียนจะได้ เรียนรู้ เกี่ ยวกับการประกอบเซนเซอร์ต่ าง  ๆ  เข้ากับตั วหุ่ น พ้ืนฐาน 
ที่ประกอบเสร็จในวันแรก การยกชิ้นส่วนของแขนกลในลักษณะต่าง  ๆ ความรู้ เรื่องเฟือง 
และอัตราทดเฟืองที่ จ าเป็ น  ต้องใช้ ในการออกแบ บระบบผ่อนแรงด้ วยอัตราทด ที่ ช่ วย 
ในการออกแบบหุ่นยนต์ การเขียนโปรแกรม  สั่งการคอร์ดต่าง ๆ การหมุนมอเตอร์โดยใช้เวลา 
(Second) การหมุนมอเตอร์ โดยใช้รอบ ของการหมุน (Rotation) การหมุนมอเตอร์โดยใช้องศาดีกรี 
(Degree) เพ่ือความแม่นย า 
 
กิจกรรมวันที่ 3 การเขียนโปรแกรมเงื่อนไขต่าง ๆ  

ผู้เรียนจะได้เรียนรู้การใช้ค าสั่งเดินหน้าถอยหลังตามเวลาที่ก าหนดการใช้ค าสั่งเดินหน้าถอย
หลังโดยการนับรอบล้อและดีกรีตามระยะทางที่ก าหนดการใช้ เซ็นเซอร์ต่าง  ๆ โดยการสั่ ง 
ให้หยุด เมื่ อ เจอเส้นด า การสั่ งให้หุ่ นยนต์แสดงออกในลักษณะต่าง  ๆ เมื่ อ เจอสีที่ ต่ างกัน 
การใช้อัลตร้าโซนิคเซนเซอร์การใช้ touch sensor การเบนองศาด้วยไจโรเซ็นเซอร์ (Gyro Sensor) 
การเขียนโปรแกรมค าสั่งเงื่อนไขต่าง ๆ การพัฒนาการคิดด้วยการวางแผน ด้วยผังงานการท าให้ 
ผั งงานที่ ก าหนด ไว้  กลาย เป็ น  โป รแกรม  การ เดิ น ตาม เส้ น ของหุ่ น ยนต์ ด้ ว ย เซ็ น เซอร์ 
ตัวเดียวการเดินตามเส้นของหุ่นยนต์ด้วยเซ็นเซอร์ 2 ตัวการเดินตามเส้นของหุ่นยนต์โดยใช้  
การนับเส้นตัดเพ่ือระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ในสนามแข่ง 
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กิจกรรมวันที่ 4 การสร้างหุ่นยนต์เพื่อพิชิตโจทย์ 
ก าหนดกติกาการทดสอบหุ่นยนต์ในแต่ละทีมเพ่ือท าโครงงานหุ่นยนต์และเพ่ือให้หุ่นยนต์ที่ 

ใช้หลักการพัฒนาด้วยโครงงานมาทดสอบ ตามกติกาที่ ได้ก าหนดไว้หลังจากนั้นให้นักเรียน  
ในแต่ละกลุ่ม ด าเนินการในการพัฒนาหุ่นยนต์ ตามหลักแนวคดิด และขั้นตอนของการด าเนิน 
โครงงาน พร้อมทั้งใช้หลักการคิดเชิงค านวณมาเป็นต้นแบบ  ในการเขียนโค๊ดโปรแกรมหลังจาก 
ด าเนินการเสร็จ จึงท าการทดสอบในสนามจริง 
 
กิจกรรมวันที่ 5 การทดสอบหุ่นยนต์จากสถานการณ์จริง 
 ผู้ เรียนจะได้แสดงผลงาน การพัฒนาหุ่นยนต์ เพ่ือให้หุ่นยนต์ ผ่านอุปสรรคต่าง  ๆ 
ที่ก าหนดขึ้น และมีการนับคะแนนในแต่ละภารกิจที่ด าเนินโดยนักเรียนรุ่นพ่ีชมรมหุ่นยนต์ 
โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยพะเยา  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 

 



 

 

 

ภาคผนวก ฉ เว็บไซต์ด าเนินกิจกรรมการเรียนรู้ 
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ภาคผนวก ช  บรรยากาศการจัดกิจกรรม 
 

เตรียมความพร้อม หุ่นยนต์ ก่อนการดําเนินการจัดกิจกรรม 

 
 

การฝึกการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เบื้องต้น 
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การทดลองย่อย การเดินเป็นสี่เหลี่ยมโดยใช้คําสั่งวนซ้ําเพ่ือกําหนดรูปแบบการทํางานที่ต้องทําซ้ํา 
 

 
 

รุ่นพี่ชมรมหุ่นยนต์นําความรู้ต่อยอดเพ่ือเตรียมมตัวจัดค่ายหุ่นยนต์เพ่ือถ่ายทอดความรู้สู่รุ่นน้อง 
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การทําภารกิจย่อยโดยให้หุ่นยนต์เดินไปยังทิศทางที่กําหนดสําเร็จ 
 

 
 

สมาชิกภายในกลุ่ม มีการสนทนาแลกเปลี่ยนถ่ายทอดความรู้แลกเปลี่ยนประสบการณ์ 
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การสืบค้นข้อมูลของนักเรียนในการทดลองการพัฒนาหุ่นยนต์ 
 

 
 

ความสนุกท่ีเกิดจากการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ 
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การเขียนแผนภาพการทํางานการเดินของหุ่นยนต์ 
 

 
 

การสนทนาแลกเปลี่ยนความระหว่างสมาชิกในกลุ่ม 
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การช่วยกันประกอบชิ้นส่วนของหุ่นยนต์เกิดการแลกเปลี่ยนกันกับนักเรียนกลุ่มข้าง ๆ  
 

 
 

นักเรียนที่สนใจในการเข้าร่วมแข่งขันหุ่นยนต์เพ่ือทําการฝึกฝนในการแข่งระดับนานาชาติ 
 

 
 
 
 
 
 



 

 

202 

ชุดหุ่นยนต์ Lego Mindstorms EV3 และ Lego Spike Prime 
 

 
 

รางวัลการแข่งขันหุ่นยต์ระดับนานาชาติ พร้อมเหรียญและใบประกาศ 
 

 
 
 
 



 

 

203 

พ่ี ๆ ในชมรมช่วยกันจัดค่ายหุ่นยนต์ให้แก่รุ่นน้อง 
 

 
 

พ่ี ๆ ในชมรมช่วยกันจัดค่ายหุ่นยนต์ให้แก่รุ่นน้อง 
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การชนะในรายการแข่งขันหุ่นยนต์ในระดับนานาชาติ สร้าง ชื่อเสียงให้แก่สถาบัน  
 

 
 

ข่าวการแข่งขันหุ่นยนต์ในระดับนานาชาติ ลงสํานักข่าว ไทยรัฐออนไลน์ 
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ข่าวการแข่งขันหุ่นยนต์ในระดับนานาชาติ ลงสํานักข่าว กรุงเทพธุรกิจออนไลน์ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 

ภาคผนวก ซ  รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ
ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

 
รูปแบบการจัดการการเรียนการสอนแบบโครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณ

ส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

นายศริทธิ์ พร้อมเทพ 
 

สาขาวิขา เทคโนโลยีและสื่อสารการศึกษา 
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ความเป็นมาและความส าคัญของรูปแบบ 
 ในการดํารงชีวิตในศตวรรษที่ 21 เต็มไปด้วยข้อมูลข่าวสาร การเปลี่ยนแปลงเทคโนโลยีที่มี
ความรวดเร็ว ชีวิตประจําวันที่มีการทํางานในหลายอาชีพถูกทดแทนด้วยนวัตกรรมและเทคโนโลยีและ
มีแนวโน้มในการถูกทดแทนมากข้ึนอย่างต่อเนื่องในอนาคตอันใกล้  ซึ่งความเข้าใจในการใช้เทคโนโลยี
รวมไปถึงความสามารถในการเรียนรู้ทักษะทางเทคโนโลยีและการสร้างนวัตกรรมจึงเป็นสิ่งจําเป็นต่อ
การดํารงชีพในโลกที่เต็มไปด้วยการแข่งขันทางเทคโนโลยีที่มีการเปลี่ยนแปลงตลอดเวลาโดยการ
จัดการเรียนการสอนในศตวรรษที่ 21 จึงต้องมุ่งเน้นให้ผู้เรียนมีทักษะ การแก้ปัญหาอย่างเป็นระบบ 
รู้จักการตั้งคําถาม มีการคิดวิเคราะห์ มีความคิดสร้างสรรค์ ทํางานเป็นทีม รู้จักกลั่นกรองข้อมูลที่
สืบค้นทางอินเตอร์เน็ต และรู้จักเรียนรู้ด้วยตนเอง มีคุณธรรม จริยธรรม รู้สิทธิหน้าที่ของตนเองให้
ความเคารพสิทธิและหน้าที่ของผู้อ่ืน เสริมสร้างปัจจัยแวดล้อมที่เอ้ือเฟ้ือต่อการพัฒนาคุณภาพของคน
ในสังคมให้เข็มแข็งสามารถเป็นภูมิคุ้มกันการเปลี่ยนแปลงต่าง ๆ ที่เกิดขึ้นในอนาคต (สภาพัฒนา
เศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ, 2555)  
 การขยายตัวทางด้านเทคโนโลยีส่งผลโดยตรงต่ออาชีพการทํางานและความเป็นอยู่ 
การเติบโตของระบบอัตโนมัติและปัญญาประดิษฐ์ ถูกนํามาช่วยในการทํางานเพิ่มความรวดเร็วแม่นยํา
ลดความผิดพลาดในขั้นตอนการผลิต รวมถึงการเพ่ิมมูลค่าด้วยเทคโนโลยีและนวัตกรรม ทําให้
ระบบงานมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นกว่าในอดีต ส่งผลให้หลายอาชีพดั้งเดิมที่มีขั้นตอนการปฏิบัติงาน
ตายตัวมีโอกาสที่เทคโนโลยีและปัญญาประดิษฐ์ เข้ามาทํางานแทนที่มากข้ึน จากการปรับตัวทางด้าน
เทคโนโลยีนี้ จําเป็นต้องเน้นย้ําถึงการเรียนรู้ให้เท่ากันต่อการพัฒนาเทคโนโลยี ศึกษาการทํางาน
ร่วมกับเทคโนโลยีในการประกอบอาชีพสมัยใหม่ การใช้เทคโนโลยีในการทํางานถือเป็นทักษะที่จําเป็น
ในการดําเนินชีวิตการทํางานในสภาพสังคมปัจจุบัน ที่ขับเคลื่อนไปด้วย ฮาร์ดแวร์ , ซอฟต์แวร์ และ
ความรู้ด้าน โปรแกรมมิ่ง (Marcos, 2015) ซึ่งความสามารถในการใช้เทคโนโลยีนั้นแป็นปัจจัยหลักใน
การขับเคลื่อนเศรฐกิจในอนาคต ซึ่ง ทักษะด้านเทคโนโลยี และทักษะทางการเขียนโปรแกรม กําลัง
เป็นที่ต้องการอย่างมากในตลาดแรงงาน ทําให้การเรียนรู้ด้านการเขียน โปรแกรม หุ่นยนต์ เริ่มเข้ามา
มีบทบาทในการเรียนการสอนตาม มาด้วย เนื่องจาก การแข่งขันทางเทคโนโลยี ส่งผลให้การนํา
เทคโนโลยีหุ่นยนต์ เข้าถึงผู้คนได้ง่ายมากยิ่งขึ้น มีตัวเลือกที่หลากหลาย มีราคาที่ถูกลง การนําหุ่นยนต์
มาใช้ในการเรียนการสอนจึงเป็นที่นิยมมากยิ่งขึ้น เนื่องจาก หุ่นยนต์ เป็นการบูรณาการในด้าน ของ
สะเต็มศึกษา (STEM) ที่มีการบูรณาการความรู้ในสาขาที่เกี่ยวข้องกันได้แก่ วิทยาศาสตร์ (Science) 
เทคโนโลยี (Technology ) วิศวกรรม (Engineering) และ คณิตศาสตร์ (Mathematics) จําเป็นต้อง
ใช้ความรู้ในแต่ละด้านร่วมกันเพ่ือสร้างผลงานหุ่นยนต์เพ่ือใช้แก้ปัญหาที่มีความซับซ้อน ทั้งนี้ หุ่นยนต์
สามารถทําให้นักเรียน มีความรู้สึกสนุก จุดประกายให้เกิดทักษะการคิด การวิเคราะห์ การแก้ปัญหา 
การทํางานร่วมกันเป็นทีม และ ความคิดสร้างสรรค์  สามารถนําความรู้ทักษะต่าง ๆ ในการแก้ปัญหา
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มาใช้ได้กับนสถานการณ์จริง ที่มีการเปลี่ยนแปลง โดยผู้เรียนต้องใช้ความรู้ความสามารถ เชื่อมโยง 
คิดวิเคราะห์ปัญหาต่าง ๆ ได้อย่างยืดหยุ่น และมีประสิทธิภาพ  
 ทักษะการคิดเชิงคํานวณนี้เป็นทักษะที่เสริมศักยภาพในการแก้ปัญหาที่รวดเร็ว โดยที่ 
สามารถแก้ปัญหาที่มีขนาดใหญ่ มีความซับซ้อนสูงได้อย่างมีประสิทธิภาพ กระบวนการคิดเชิงคํานวณ
นี้ได้มาจากการจําลองกระบวนการแก้ปัญหาด้านวิศวกรรมซอฟต์แวร์ สามารถนํามาใช้แก้ปัญหาการ
ทํางานในชีวิตประจําวันได้ โดยไม่จําเป็นต้องเขียนโปรแกรม เพ่ือให้ได้ลําดับขั้นตอนการจัดการกับ
ปัญหาที่นําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธีการ หรือ อัลกอริทึม (Algorithm) เพ่ือนํามาใช้แก้ปัญหา 
ในลักษณะเดียวกันหรือคล้ายกันได้ทุกรูปแบบ เป็นกระบวนการจัดการที่สามารถจัดกากับปัญหาที่มี
ความยากซับซ้อนมีขนาดใหญ่ให้สามารถแก้ไขปัญหาได้อย่างมีประสิทธิภาพ เป็นระบบ และเกิด
ประโยชน์สูงสุด อันเป็นผลเกี่ยวข้องกับการใช้ทักษะ แนวคิด และเทคนิค ซึ่งสามารถพัฒนาได้
ตลอดเวลา ทั้งนี้ทักษะการคิดเขิงคํานวณ ประกอบด้วย  วิธีการคิด การคิดเชิงคํานวณ กระบวนการ
แก้ปัญหา ความสัมพันธ์ระหว่างข้อมูล ขั้นตอน พฤติกรรม ปฏิสัมพันธ์ และการออกแบบ รวมถึง
กระบวนการต่าง ๆ ที่เกิดขึ้นระหว่างการพัฒนากระบวนการจัดการปัญหาที่เป็นวิธีการ เพ่ือให้ได้
ลําดับขั้นตอนการจัดการกับปัญหา และนําไปสู่การพัฒนาขั้นตอนวิธี (Algorithm) เพ่ือนํามาใช้
แก้ปัญหาในลักษณะเดียวกันได้ทุกรูปแบบ สําหรับการวิจัยในครั้งนี้ผู้วิจัยมีความสนใจแนวทางการจัด
เรียนรู้ในรูปแบบของโครงงานเป็นฐาน ที่มุ่งเน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ นักเรียนสามารถเลือกสิ่งที่น่าสนใจ
ตามความถนัดและความสามารถของตนเอง โดยมุ่งเน้นการฝึกฝนจากการลงมือปฏิบัติจริง มีการ
ดําเนินการเป็นขั้นตอนทําให้ผู้เรียนรู้จักการวางแผนเป็นลําดับ การออกแบบแผนการเขียนผังงาน ไป
จนถึงการนําผังงานไปดําเนินการเขียนโปรแกรมสั่งการ ผู้เรียนสามารถนํากระบวนการขั้นตอนของ
การเรียนรู้ในรูปแบบโครงงานมาดําเนินการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ สามารถใช้ทักษะความรู้ ที่ผสาน
ความรู้เดิม และความรู้ใหม่  สามารถทํางานร่วมกับสมาชิกคนอ่ืน ๆ ในการร่วมกันแก้ไขปัญหาที่
เกิดขึ้นจากสถานการณ์จริง สอดคล้องกับ กุลรภัส เทียมพร (2559) ที่กล่าวถึงรูปแบบการเรียนรู้โดย
ใช้โครงงานเป็นฐานว่า การจัดการเรียนรู้แบบใช้โครงงานเป็นฐาน เป็นวิธีการจัดการเรียนรู้ที่มุ่งเน้น
ผู้เรียนเป็นสําคัญ ที่จะช่วยให้ผู้เรียนให้ได้รับความรู้โดยผ่านการทํางานที่มีการค้นคว้าด้วยตนเองอย่าง
เป็นขั้นตอนมีกระบวนการทางวิทยาศาสตร์การสืบค้นข้อมูล และความคิดริเริ่มสร้างสรรค์ร่วมกับการ
แก้ปัญหาได้ช่วยเพิ่มทักษะการเรียนรู้ในชีวิตจริง สร้างสรรค์ออกมาเป็นผลงาน หรือชิ้นงานพัฒนาหรือ
แสดงออกถึงความสามารถของการทํางานตามที่ผู้เรียนต้องการนําเสนอ เป็นการส่งเสริมให้ผู้เรียนเกิด
การเรียนรู้ด้วยการนําเสนอตนเอง สอดคล้องกับ ดุษฎี โยเหลา (2557) ที่กล่าวว่า การจัดการเรียนรู้
ในรูปแบบโครงงานเป็นฐาน หมายถึงการจัดการเรียนรู้ที่ผู้สอนเป็นผู้กระตุ้นเพ่ือนําความสนใจที่เกิด
จากตัวผู้เรียนมาใช้ในการทํากิจกรรมค้นคว้าหาความรู้ด้วยตัวผู้เรียนเองนําไปสู่การเพ่ิมความรู้ที่ได้
จากการปฏิบัติ การฟังและการสังเกตจากผู้เชี่ยวชาญโดยผู้เรียนได้เรียนรู้จากการทํางานเป็นกลุ่มที่จะ
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นํามาสู่การสรุปความรู้ที่ใหม่ มีการเขียนกระบวนการจัดทําโครงงานและได้ผลจากการจัดกิจกรรม
โครงงานที่เป็นผลงานอย่างเป็นรูปธรรม  
 รูปแบบการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับ
นักเรียนมัธยมศึกษาตอนปลายนี้ มุ่งเน้นการใช้หุ่นยนต์ในการเป็นสื่อการเรียนการสอนที่สามารถ
ถ่ายทอดวิชาความรู้ ในศาสตร์ต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี ที่มีความสัมพันธ์กันใน
การแก้ปัญหาในชีวิตจริง และสถานการณ์จริง และมุ่งเน้นให้นักเรียนนําทักษะการคิดเชิงคํานวณมา
ปรับใช้กับการแก้ป้ญหาในชีวิตจริง อย่างเป็นขั้นตอน สามารถวางแผน ออกแบบแนวทางแก้ไข
สถานการณ์ สามารถเขียนชั้นตอนวิธี ในการจัดการแก้ปัญหา ส่งเสริมการทํางานเป็นทีมในการ
แก้ปัญหาโจทย์ จากสถาณการณ์จริงรูปแบบการสอนนี้เน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ ฝึกให้มีปฏิสัมพันธ์ 
ทํางานร่วมกันภายไต้สถานการณ์จริง และคําถามโจทย์ปัญหาที่กะตุ้นให้เกิดการคิดวิเคราะห์อย่างมี
หลักการ สามารถให้เหตุผลประกอบจากสิ่งต่าง ๆ องค์ประกอบ สถานการณ์ต่าง ๆ ที่เกิดขึ้น ซึ่ง
ส่งเสริมให้ผู้เรียนเกิดการคิดอย่างเป็นกระบวนการ ตามข้ันตอนกิจกรรมการเรียนรู้ที่กําหนดขึ้น 

 
แนวคิดและทฤษฎีที่พื้นฐานของรูปแบบ 

 แนวคิดและทฤษฎีพ้ืนฐานของรูปแบบ การเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย ได้แก่ทฤษฎีดังต่อไปนี้ 
 1. การจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานเป็นฐาน 
  ผู้วิจัยได้ศึกษาเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
เป็นฐานไว้ดังต่อไปนี้ 
  ธีรพัฒน์ วงศ์คุ้มสิน (2563) การเรียนรู้ในรูปแบบโครงงานเป็นฐานหมายถึงกระบวนการ
การจัดการการเรียนรู้ที่เน้นผู้เรียนเป็นสําคัญในทุกข้ันตอนของการเรียนรู้โดยให้ผู้เรียนได้ลงมือปฏิบัติ
จริงตั้งแต่การสํารวจค้นคว้าวางแผนการเรียนรู้การออกแบบการเรียนรู้การสร้างสรรค์ประยุกต์ใช้องค์
ความรู้ที่เรียนมาและการประเมินผลงานโดยผู้สอนมีบทบาทเป็นผู้จัดการเรียนรู้กลัวมือความสะดวก
หรือผู้ให้คําแนะนําปรึกษาเพ่ือให้โครงงานสําเร็จลุล่วง 
  William (2012) การเรียนรู้แบบโครงงานเป็นฐานว่าผู้เรียนจะเป็นผู้ที่เลือกปัญหาที่
ต้องการหาคําตอบเป็นปัญหาที่เกิดขึ้นจริงและมีความสําคัญจากนั้นทําการพัฒนาโครงงานขึ้นมาเพ่ือ
หาคําตอบในการแก้ปัญหาเหล่านั้นและสื่อสารให้คนอ่ืนรับรู้ 
  Barell (2010) การเรียนรู้ที่ยึดโครงงานเป็นฐานเป็นรูปแบบการเรียนการสอนที่นักเรียน
จะแก้ปัญหาที่แท้จริงและปัญหาที่พวกเขาพบเป็นสิ่งที่มีความหมายและสามารถตรวจสอบแก้ไข
ปัญหาด้วยวิธีการที่นักเรียนต้องทํางานร่วมกันเพื่อแก้ไขปัญหาเหล่านั้น 
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  พิมพ์พรรณ เดชะคุปต์ (2553) โครงงานหมายถึงการศึกษาเพ่ือค้นพบความรู้ใหม่
สิ่งประดิษฐ์ใหม่และวิธีการใหม่ด้วยตัวของนักเรียนเองโดยใช้วิธีการทางวิทยาศาสตร์มีครูอาจารย์และ
ผู้เชี่ยวชาญเป็นผู้ให้คําปรึกษาความรู้ใหม่สิ่งประดิษฐ์ใหม่และวิธีการใหม่นั้นทั้งนักเรียนและครูไม่เคยรู้
หรือมีประสบการณ์มาก่อน 
  KM CHIL (2558) กล่าวถึงการเรียนรู้ด้วยโครงงานเป็นการจัดการการเรียนรู้ที่เน้น
ผู้เรียนเป็นสําคัญรูปแบบหนึ่งที่เป็นการให้ผู้เรียนได้ลงมือปฏิบัติจริงในลักษณะของการศึกษาสํารวจ
ค้นคว้าทดลองประดิษฐ์คิดค้นโดยครูเปลี่ยนบทบาทจากผู้ให้ความรู้ (Teacher) ที่เป็นพวกหน่วยความ
สะดวก (Facilitator) หรือผู้ให้คําแนะนํา (Guide) ทําหน้าที่ออกแบบกระบวนการเรียนรู้ให้ผู้เรียน
ทํางานเป็นทีมกระตุ้นแนะนําและให้คําปรึกษาเพ่ือนโครงงานสําเร็จลุล่วง 
  สรุปการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานเป็นฐานคือรูปแบบการเรียนการสอนที่เน้นผู้เรียน
เป็นสําคัญโดยให้ผู้เรียนเลือกปัญหาที่ต้องการหาคําตอบด้วยตนเองโดยมุ่งเน้นการปฏิบัติจริงจาก
สถานการณ์จริงตามขั้นตอน กระบวนการทางวิทยาศาสตร์โดยมีครูเป็นผู้อํานวยความสะดวกและให้
คําแนะนําแก่นักเรียนโดยมุ่งเน้นการสร้างความรู้ใหม่หรือโดยที่คุณครูและนักเรียนสามารถเรียนรู้ไป
พร้อมกันและร่วมกันหาความรู้ใหม่ไปด้วยกันมุ่งเน้นการฝึกปฏิบัติการทํางานเป็นทีม ทําให้โครงงาน
สําเร็จลุล่วง 
 2. หลักการคิดเชิงค านวณ 
  การคิดเชิงคํานวณ คือ กระบวนการในการจําลองแนวคิดของการพัฒนาเชิงวิศวกรรม
ซอฟต์แวร์ โดยทักษะนี้ ไม่จําเป็นต้องเป็นการเขียนโปรแกรม ก็สามารถนําวิธีการคิดเชิงคํานวณมา
จัดการกับปัญหาได้ โดยเริ่มจากการ แตกปัญหาใหญ่ออกมาเป็นส่วนย่อยต่าง ๆ เพ่ือให้ง่ายต่อการ
จัดการกับปัญหา แล้วดําเนินการสังเกตหรือจับหลักการ จากการเกิดขึ้นซ้ํา ๆ ของปัญหา โดยเป็นการ
จําแบบรูป (Pattern) ในการมองภาพรวม และนําไปสู่การออกแบบ กระบวนการจัดการกับปัญหา 
เพ่ือให้ได้มาซึ่งรูปแบบการแก้ปัญหาที่ผู้ใช้อ่ืน ๆ สามารถนําวิธีคิดนี้มาจัดการกับปัญหาได้อย่างถาวร 
เช่นเดียวกันกับระบบอัตโนมัติ 
  Jeannette M Wing ได้กําหนดองค์ประกอบขั้นตอนของทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
Computational thinking (CT) มีกระบวนการคิดที่จําเป็นต้องใช้เทคนิคเพ่ือแก้ไขปัญหาที่คล้ายกับ 
กระบวนการทางวิศวกรรมซอฟต์แวร์ และกระทรวงศึกษาธิการได้กําหนดองค์ประกอบหลักซึ่งมีอยู่  
4 องค์ประกอบ ดังนี้ 
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ขั้นที่ 1 การแตกปัญหา (Decomposition) 
 คือ การแจกแจงส่วนประกอบย่อยจากสิ่งที่มีความซับซ้อน หรือ การแตกปัญหาใหญ่ออกมา
เป็นส่วนย่อยเพ่ือการทํางานที่เร็วมากยิ่งขึ้น เช่น เวลากินอาหารจานหนึ่ง เราไม่เคยกินแล้วสามารถ
บอกส่วนประกอบในอาหารจากรสชาติอาหารนั้น ๆ ซึ่งอาจเป็นการแจกแจงชนิดของอาหารจะนําไปสู่
การทราบถึงส่วนประกอบต่าง ๆ ที่มีอยู่ของอาหารชนิดนั้น ๆ ได ้
 ขั้นที่ 2 การหารูปแบบ (Pattern Recognition)  
 คือ การสังเกตรูปแบบที่มีการเกิดขึ้นซ้ําหลายครั้ง เช่น นักเล่นหุ้นมักจะมองสิ่งที่เกิดขึ้นกับ
การซื้อขายอยู่บ่อย ๆ สิ่งที่ต้องใช้ข้อสังเกตเหล่านี้ถูกนํามาเป็นแนวความคิดเพ่ือใช้ในการตัดสินใจใน
การซื้อขายหุ้น รวมไปถึงสถานการณ์ที่เคยเกิดขึ้นยิ่งมากยิ่งมีผลต่อความแม่นยําในการทํานายผลใน
อนาคตอีกด้วย 
 ขั้นที่ 3 การคิดเชิงนามธรรม(Abstraction) 

 คือ การมองภาพรวมเพ่ือนิยามสิ่งที่เป็นรายละเอียดปลีกย่อย เป็นการจับเหตุการณ์ที่
เกิดขึ้นบ่อยครั้งมาทําการจําลองในเชิงนามธรรม และจับหลักเหตุการณ์ มาเพ่ือนํามาออกแบบ
กระบวนการแก้ไขปัญหา เช่น การบริหารเวลานักวางแผนใช้การวางแผนรายสัปดาห์แทนรายวันและ
รายชั่วโมง 
 ขั้นที่ 4 การคิดข้ันตอนวิธี(Algorithm Design) 

 เป็นการออกแบบลําดับการทํางาน หรือ ขั้นตอนวิธี (Algorithm) ที่สามารถแก้ไขปัญหาที่
เกิดในลักษณะเดียวกัน และสามารถนํามาทําซ้ําได้อีก เช่น พ่อครัวเขียนสูตรทําอาหารเพ่ือให้คนอ่ืน
สามารถทําอาหารที่มีรสชาติเหมือนกัน ได้เองโดยไม่จําเป็นต้องให้พ่อครัวมาปรุงเอง 
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3. การเรียนการสอนโดยใช้หุ่นยนต์ 
  สํานักพัฒนานวัตกรรมการจัดการศึกษาสํานักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐาน 
2555 สํานักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพ้ืนฐานได้เล็งเห็นถึงประโยชน์การนําหุ่นยนต์มาเป็นสื่อ
และเครื่องมือในการพัฒนาการเรียนการสอนและให้ความสําคัญกับการพัฒนาการคิดสร้างสรรค์การ
ออกแบบการนําความรู้เกี่ยวกับฟิสิกส์อิเล็กทรอนิกส์กลศาสตร์และเทคโนโลยีด้านคอมพิวเตอร์มา
บูรณาการกับสาระวิทยาศาสตร์จากแผนการศึกษาแห่งชาติ 2545 ถึ ง 2559 ได้กําหนดแนวนโยบาย
เพ่ือดําเนินการพัฒนากําลังคนในด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีเพ่ือการพ่ึงพาตนเองและเน้น
สมรรถนะการแข่งขันนานาชาติโดยมุ่งเน้นความสามารถความรู้ความเข้าใจและการใช้ศักยภาพของ
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีเพ่ือใช้ประโยชน์ในชีวิตประจําวัน 

Jaipal-jamani, & Angeli (2020) การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการเรียนการสอนเป็นการเพ่ิม
ความน่าสนใจให้กับนักเรียนในการเรียนรู้วิทยาการใหม่และเป็นการช่วยให้นักเรียนเข้าใจพื้นฐานทาง
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีเพ่ือปรับปรุงพื้นฐานการคิดในเชิงวิทยาการคํานวณ 

Papert (1980) กล่าวว่าการใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนในการทํางานมาตั้งแต่บี 1970 แล้วหยุด
ใช้พ่ีพูดพยายามให้นักเรียนใช้คอมพิวเตอร์โดยการจัดสิ่งแวดล้อมและใช้หุ่นยนต์ทําเช่นนั้นทําให้
นักเรียนได้รับรู้ความรู้สึกที่มีอิทธิพลของเทคโนโลยีโดยเขาเชื่อว่านักเรียนต้องรู้จากรูปลักษณะของ
หุ่นยนต์เพราะเป็นรูปธรรมมีส่วนของคอมพิวเตอร์และโปรแกรมคอมพิวเตอร์มีการนําหลักการทาง
วิทยาศาสตร์และกลไกต่าง ๆ มาใช้กับหุ่นยนต์ทําให้นักเรียนมีความคิดเป็นนามธรรมและประโยชน์ที่
ทําให้เข้าใจได้ ง่ายขึ้น 

Baker, & Ansorge (2007) หุ่นยนต์เป็นการนําความรู้ด้านต่าง ๆ มารวมกัน ให้เกิดความ
เจริญก้าวหน้าได้แก่ด้านวิทยาศาสตร์วิศวกรรมศาสตร์เทคโนโลยีปัจจุบันคณิตศาสตรและกลศาสตร์ทํา
ให้การเรียนการสอนที่นําศาสตร์ต่าง ๆ มารวมกันเป็นที่น่าสนใจสนุกน่าทดลองและพัฒนาตาม
จินตนาการของตนเอง 
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หลักการของรูปแบบ 
 รูปแบบการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย มีแนวคิดในการพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ ซึ่งเป็น
ทักษะสําคัญในการดําเนินชีวิตในศตวรรษที่ 21 ซึ่งต้องมีความสามารถในการออกแบบระบบ การ
เขียนโปรแกรม การแก้ไขและทดสอบเมื่อเกิดข้อผิดพลาด ซึ่งเป็นความสามารถทางวิศวกรรม
คอมพิวเตอร์ ที่ต้องอยู่ร่วมกับการทํางานที่มีการใช้เทคโนโลยีเป็นส่วนประกอบหลัก  (Wing, 2006) 
และยังเป็นทักษะสําคัญที่เป็นที่ต้องการในภาคอุตสาหกรรม ตลาดแรงงาน ที่ต้องการการคิดอย่างเป็น
ระบบ ซึ่ง การนําหุ่นยนต์มาใช้ในการเรียนการสอนทําให้การเรียนการสอนมีความตื่นเต้นน่าสนใจกว่า
การเรียน เชิงทฤษฎีการเขียนโปรแกรม หรือการวาดแผนภาพเพียงอย่างเดียว และ หุ่นยนต์ยังเป็น
การบูรณาการของศาสตร์ต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้อง ได้แก่ วิทยาศาสตร์ (Science) เทคโนโลยี (Technology) 
วิศวกรรม (Engineering) และ คณิตศาสตร์ (Mathematics) หรือเรียกว่า STEM สามารถเรียนรู้จาก
ประสบการณ์จริงที่ถ่ายทอดผ่านการดําเนินกิจกรรมการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ จากการกําหนด
สถานการณ์ข้ึนเพื่อให้ผู้เรียนได้เกิดการคิดแก้ปัญหาอุปสรรคที่เกิดข้ึนจากสถานการณ์จริง  
 
วัตถุประสงค์ของรูปแบบ 
 1. เพ่ือสร้างรูปแบบการเรียนการสอนพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์  
 2. เพ่ือทดลองรูปแบบการเรียนการสอนโดยการใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะ 
การคิดเชิงคํานวณ โดยมีขั้นตอนย่อยดังต่อไปนี้ 
  2.1 เพ่ือทดลองทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียนโดยใช้ โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือ
ส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ 
  2.2 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจของนักเรียนที่มีต่อกิจกรรมการเรียนการสอนตามการ
พัฒนารูปแบบการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์พัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณองค์ประกอบ
ของรูปแบบ 
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 รูปแบบการเรียนการสอนโดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ
สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย มีองค์ประกอบย่อยดังนี้ 

 

 
 

ผู้สอน (Instructor) 
 เป็นผู้ดําเนินกิจกรรมการเรียนการสอนให้เป็นไปตามแผนการจัดการเรียนรู้ ทําหน้าที่ชี้แจง
จุดประสงค์การเรียนรู้อธิบายหลักการทํางานของหุ่นยนต์ วิธีการประกอบชิ้นส่วน หลักกลศาสตร์ที่ใช้
ในการเคลื่อนไหว การจัดเก็บชิ้นส่วนอย่างเป็นระบบ การทํางานเป็นทีมของผู้เรียน การแบ่งหน้าที่
ต่าง ๆ ในแต่ละกลุ่ม อธิบายวิธีเขียนโปรแกรม การทํางานของเซนเซอร์ในแต่ละชนิด การประกอบ
หุ่นยนต์ให้ดําเนินไปตามแผนการเรียนรู้ กระตุ้นให้ผู้เรียนเกิดข้อสังเกต ตอบคําถามหากผู้เรียนเกิดข้อ
สงสัย แก้ไขปัญหาเมื่อเกิดปัญหาระหว่างการทดลอง เป็นผู้จัดการการดําเนินกิจกรรมโครงงาน
หุ่นยนต์ อํานวยความสะดวกในการทดสอบหุ่นยนต์ อํานวยความสะดวกเรื่องการเตรียมอุปกรณ์ 
เนื้อหา ทรัพยากรด้านเทคโนโลยี ช่วยจัดการการดําเนินกิจกรรมตั้งแต่ต้นจนจบ 
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ผู้เรียน (Learner) 
 เป็นผู้ร่วมดําเนินกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย เรียนรู้การประกอบหุ่นยนต์ การจัดการกับชิ้นส่วน
อย่างเป็นระบบ การประกอบกลไกต่าง ๆ ของหุ่นยนต์  การออกแบบการเขี ยนโปรแกรม  
การดําเนินการเขียนโปรแกรม ดําเนินการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์ ให้เป็นไปตามขั้นตอนการพัฒนา
โครงงาน ร่วมมือกันแก้ไขปัญหาที่เกิดขึ้น คิดวิเคราะห์วิธีแก้ไขปัญหา ดําเนินการแก้ไขจุดบกพร่อง 
ข้อผิดพลาดต่าง ๆ และนําเสนอการดําเนินการทํางาน ในแต่ละกลุ่ม ปัญหาอุปสรรคที่เกิดขึ้นระหว่าง
การทดสอบหุ่นยนต์ วิธีแก้ไขปัญหาที่เกิดขึ้นจากสถานการณ์จริง ถามคําถามเมื่อเกิดปัญหาข้อสงสัยที่
เกิดข้ึน 
 
เนื้อหา (Content) 
 เนื้อหาที่ ใช้ เกี่ยวกับการพัฒนาโครงงานหุ่นยนต์  การประกอบชิ้นส่วน การเขียน
โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณ  
 
หุ่นยนต์ส าหรับการศึกษา(Robot for Education) 
 ความหมายของการเรียนการสอนโดยการใช้หุ่นยนต์  
 การเรียนการสอนโดยการใช้หุ่นยนต์ หมายถึง การออกแบบชุดคําสั่งที่ใช้ควบคุมหุ่นยนต์ให้
ทํางานอย่างใดอย่างหนึ่งหรือหลายอย่างเป็นการเขียนโปรแกรมคําสั่งแบบอัตโนมัติ ที่สามารถสั่งได้
ตามต้องการ หรือตามการออกแบบโปรแกรมที่ได้เรียงลําดับไว้จากแผนภาพ การจะสั่งให้หุ่นยนต์
ทํางานตามต้องการได้ขึ้นอยู่กับการเขียนโปรแกรมควบคุมด้วยภาษาคอมพิวเตอร์ต่าง ๆ ขึ้นอยู่กับ
ชนิดของหุ่นยนต์นั้น ๆ เพ่ือเป็นเครื่องมือใช้ประกอบการเรียนการสอน (วรพจน์ กรแก้ววัฒนกุล , 
ชัยวัฒน์ ลิ้มพรจิตรวิไล, และกฤษฎา ใจเย็น, 2548) 
 ความส าคัญของเทคโนโลยีหุ่นยนต์ในการศึกษา 
 จากแผนพัฒนาการศึกษาแห่งชาติปี  2560 ถึง 2579 ได้มีการกําหนดแนวทางเพ่ือ
ดําเนินการพัฒนากําลังพลในด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี เน้นการพัฒนากําลังคนของประเทศให้
เป็นคนแรงงานฝีมือทักษะสมรรถนะสูง มีความสามารถเฉพาะทางมากขึ้น ส่วนความต้องการที่มี
แรงงานทักษะต่ําจะถูกแทนที่ด้วยหุ่นยนต์ และเทคโนโลยีใหม่  ๆ มากขึ้น จึงมุ่งเน้นในการพัฒนา
ทักษะการเรียนรู้ในศตวรรษท่ี 21 ที่รองรับการเปลี่ยนแปลงตลอดเวลาของเทคโนโลยีในโลกสมัยใหม่ 
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ภาคผนวก ฌ เนื้อหาการจัดการเรียนรู ้
 
เริ่มประกอบหุ่นยนต์ Lego mindstroms EV3 
 
วัตถุประสงค์ 
 1. นักเรียนสามารถจ าแนก องค์ประกอบย่อย ชิ้นส่วน ออกแบบระบบย่อยจากเทคโนโลยี 
ที่ซับซ้อนได ้
 2. สามารถวิเคราะห์การออกแบบส่วนประกอบย่อยของหุ่นยนต์ได้ 
 3. มีความเข้าใจ กลศาสตร์ สามารถออกแบบจุดเชื่อมต่อ ขนาดเล็ก ฟันเฟือง และ 
จ าแนกการท างานส่วนย่อยในแต่ละส่วนได้ 
 4. สามารถวัดขนาด ชิ้นส่วน และ จ าแนก การเก็บชิ้นส่วน เมื่อใช้งานชุดจําลองหุ่นยนต์ 
เสร็จแล้ว ได้อย่างถูกต้อง 
 หุ่นยนต์ Lego เป็นหุ่นยนต์ที่เป็นที่รู้จักกันทั่วโลกเนื่องจากบริษัท Lego เป็นผู้ริเริ่มสร้าง
หุ่นยนต์ที่สามารถเขียนโปรแกรมได้นักเรียนสามารถท าความเข้าใจในการประกอบชิ้นส่วนได้ง่าย 
ส่งเสริมการเล่นอย่างสร้างสรรค์ 

 

 
 

ในส่วนแรกนี้เราจะมาท าความรู้จักกับหุ่นยนต์Legoตั้งแต่เริ่มเปิดกล่องวิธีการการวัดขนาด 
ชิ้นส่วนการจัดเรียงชิ้นส่วนจากแผนภาพบริเวณข้างกล่องไปจนถึงการเก็บชิ้นส่วนให้เข้าชุดเหมือนเดิม 
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ลักษณะของกล่องเลโก้จะเป็นกล่องพลาสติกขนาดใหญ่ที่เป็นบริเวณฝากล่องและบริเวณกล่อ
งบริเวณฐานด้านกลางจะเป็นพลาสติกส าหรับแยกชิ้นส่วนต่าง ๆ 
โดยฝาด้านบนที่เป็นแผ่นกระดาษหน้าปกด้านหลังจะมีคู่มือการนับชิ้นส่วนทั้งหมด 
 

 
 
 แผ่นฝาปิดด้านบนแสดงถึงจ านวนชิ้นส่วนทั้งหมดที่มีการแยกเป็นช่องส าหรับการเก็บเป็น  
ชุดจากภาพด้านล่างแสดงให้เห็นถึงรูปภาพคู่มือที่เป็นภาพบนและชิ้นส่วนจริงที่แสดงดังที่ภาพ 
ด้านล่าง 
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จากรูปเป็นการเปรียบเทียบชิ้นส่วนจริงที่เหลืออยู่ในกล่องและชิ้นส่วนที่อยู่ในแผนภาพตาม
จ านวนของชิ้นส่วนที่ใช้แผนภาพเป็นส่วนหลักในการอ้างอิงจ านวนทั้งหมด 
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บริเวณฝาด้านล่างจะมีคู่มือเพื่อบอกชิ้นส่วนที่เก็บด้านล่างส่วนใหญ่จะเป็นอุปกรณ์ที่มีขนาด
ใหญ่เช่นมอเตอร์ขนาดต่าง ๆ เซ็นเซอร์ต่าง ๆ กล่องควบคุมที่เป็นหัวใจส าคัญหลักในการเขียน 
โปรแกรมหุ่นยนต์และสายเคเบิลที่ใช้เชื่อมต่อระหว่างกล่องและอุปกรณ์ปลายทาง 
 

 
 
คู่มือทั้งแผ่นบนและแผ่นล่างสามารถบอกจ านวนชิ้นส่วนแต่ละชิ้นได้โดยในรูปภาพจะมี 

หมายเลขจ านวนชิ้นส่วนว่าชิ้นส่วนหน้าตาแบบนี้มีกี่ชิ้นโดยจะบอกไว้ที่มุมล่างด้านซ้ายของรูปภาพ 
ในแต่ละชิ้นส่วนครั้งฝาด้านบนกล่องและฝาด้านล่างกล่องเราสามารถเช็คจ านวนชิ้นส่วนทั้งหมดได้  
กรณีประกอบหุ่นหรือแข่งขันเสร็จแล้วและต้องการเก็บหุ่นยนต์เข้ากล่องแยกชุดเพ่ือน าไปใช้ต่อในการ
เรียนการสอนต่อไป  
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 นอกจากจะใช้เช็คจ านวนชิ้นส่วนทั้งหมดในกล่องแล้วมุมด้านล่างยังสามารถวัดขนาดของ  
ชิ้นส่วนในแต่ละชิ้นที่มีความยาวไม่เท่ากันด้วยเช่นชิ้นส่วนที่เป็นก้านเสียบที่มีความยาวลักษณะต่าง  ๆ 
หรือช้ินส่วนท่ีเป็นแท่งและมีรูเสียบท่ีจ านวนรูไม่เท่ากันสามารถน าไปวัดกับคู่มือท่ีเป็นแผ่นกระดาษแข็งได้
ทันที  
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 จากรูปเป็นการเทียบชิ้นส่วนจริงและแผนภาพตามคู่มือแสดงให้เห็นถึงความยาวและ 
หมายเลขท่ีบอกขนาดของชิ้นส่วน Lego  
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ส่วนประกอบต่าง ๆ ที่ส าคัญ 
 ส่วนประกอบต่าง ๆ ท่ีส าคัญของหุ่นยนต์เลโก้ EV3 ได้แก่ กล่องควบคุมเซ็นเซอร์ขนาดต่าง ๆ 
ท่ีมากับกล่องหุ่นยนต์มีรายละเอียดดังต่อไปน้ี 
 1. กล่องควบคุม  
  กล่องควบคุมหัวเลโก้เป็นสมองหรือส่วนหลักส าคัญที่ใช้สั่งการอุปกรณ์ปลายทางทั้งหมด 
ในการเขียนโปรแกรมสามารถเขียนโปรแกรมได้ทั้งจากตัวกล่องควบคุมและจากคอมพิวเตอร์ที่ลง  
ซอฟแวร์ส าหรับเขียนโปรแกรม  
 

 
 
  กล่องควบคุมมีอุปกรณ์รับเข้าข้อมูลหรือ input 4 อุปกรณ์และรองรับอุปกรณ์ปลายทาง 
ที่ เป็นมอเตอร์ output 4 อุปกรณ์  โดยท าการเชื่อมต่อจากสายเคเบิ้ลเส้นสีด าที่มีลักษณะ 
คอนเนคเตอร์ หรือตัวเชื่อมต่อคล้ายกับสายโทรศัพท์หรือสายแลนซึ่งมีรหัสชื่อ RJ-12  
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หมายเลข 123 และ 4 คืออุปกรณ์รับเข้าข้อมูลหรือ Input  
 

 
 

อักษร A B C และ D แสดงถึงการรองรับอุปกรณ์ปลายทาง หรือ Output  
 
 กล่องควบคุมมีการใช้แบตเตอรี่ได้ 2 แบบ  
 1. แบตเตอรี่ขนาด  AA จ านวน 6 ก้อน  
 2. แบตเตอรี่ของชุดหุ่นยนต์โดยมีขนาด 7.4 โวลต์  2,200 มิลลิแอมป์ 
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 2. เซ็นเซอร์ต่าง ๆ ที่เป็นอุปกรณ์รับข้าข้อมูล (Input) โดยมีรายละเอียดดังนี้  
  2.1 เซ็นเซอร์แสง (Light Sensor)  
 

 
 

 เป็นหัวใจหลักของการแข่งขันโดยเซ็นเซอร์ตัวนี้สามารถตรวจรับแสงและสามารถแยก 
สีต่าง ๆ ได้หลากหลาย  
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  2.2 เซ็นเซอร์สัมผัส (Touch Sensor)   
 

 
 

  เป็นเซ็นเซอร์ส าหรับการรับแรงสัมผัสการชนหรือใช้เป็นสวิตซ์เพ่ือเริ่มการท างาน 
ของโปรแกรมได้ซึ่งเซ็นเซอร์ตัวนี้มีความซับซ้อนที่น้อยที่สุดหรือมีค่าเท่ากับสวิตช์ 1 ตัวและ  
มีการทนทานต่อการกระแทกมากท่ีสุด 
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  2.3 เซ็นเซอร์จับทิศทาง (Gyro Sensor) 
 

 
 
 เป็นการท างานของไจโรสโคปหรืออุปกรณ์จับคิดที่ใช้กับเครื่องบินและยานอวกาศสามารถ  
สั่งการเป็นองศาหรือจัดการเลี้ยวเบนของวัตถุได้ใช้ในการก าหนดการหมุนทิศของหุ่นยนต์ใน  
การแข่งขันสามารถช่วยให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้คล่องแคล่วมากขึ้น  
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  2.4 เซ็นเซอร์วัดระยะ (Ultrasonic Sensor) 
 

 
 
 เป็นเซนเซอร์ที่ใช้หลักการส่งเสียงคลื่นอัลตร้าโซนิคไปกระทบกับวัตถุปลายทางและมีเรดาร์
เพ่ือสะท้อนคลื่นเสียงกับน าไปลบด้วยระยะเวลาของเสียงที่กระทบจากพ้ืนผิวปลายทางซึ่งจะได้ระยะ
ทางที่แม่นย าในการตรวจจับซึ่งอัลตร้าโซนิคเซนเซอร์นี้จะใช้เพ่ือเป็นตัวบอกระยะของวัตถุก่ อนที่หุ่น 
จะเดินหรือก่อนที่หุ่นจะหยิบของ  
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เริ่มต้นเขียนโปรแกรม และการตรวจสอบการท างาน 
 วัตถุประสงค์ 
 2. สามารถจําแนก ความคล้ายของรูปแบบชิ้นส่วน หรือระบบย่อยท่ีมีความคล้ายกัน หรือมี
ลักษณะการทํางานเดียวกัน หน้าที่ของ อุปกรณ์ที่มีความคล้ายกัน  วิเคราะห์การทํางานที่มีส่วน
คล้ายกันได้ 
  2.1 สามารถจําแนกอุปกรณ์นําเข้าข้อมูลได้ 
  2.2 สามารถจําแนกอุปกรณ์ปลายทางได้ 
  2.3 สามารถตรวจสอบวัดสถานะการทํางาน ของอุปกรณ์ ที่เชื่อมต่อกับพอร์ตต่าง  ๆ 
และอธิบายข้อมูลการแสดงผลของอุปกรณ์ปลายทางได้ 
  หัวใจส าคัญของการท าให้หุ่นยนต์ท างานคือการเขียนโปรแกรมในส่วนนี้จะมาเริ่มต้น 
การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์โดยเริ่มจากค าสั่งพ้ืนฐานในการสั่งให้มอเตอร์เดินไปตามระยะที่ต้องการไป
จนถึงการใช้เซ็นเซอร์เป็นตัวก าหนดเงื่อนไขต่าง ๆ  
  การเริ่มเขียนโปรแกรมด้วยบริกซ์หรือการเขียนโปรแกรมในกล่องสามารถท าได้ 
โดยไม่ต้องเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์ PC เนื่องจาก Lego mindstorms ev3 มีเมนูในการรองรับ 
การเขียนโปรแกรมที่สามารถเขียนได้เลยทางหน้าจอของตัวกล่องควบคุมหรือเรียกว่า Blick 
โดยการเริ่มเขียนโปรแกรมสามารถเริ่มเขียนด้วยดังตัวอย่างต่อไปนี้  
  ท าการ เปิดการท างานของหุ่นยนต์ด้วยสวิตช์ตรงกลาง 2 ตัวหุ่นยนต์แล้วรอให้หุ่นยนต์ 
แล้วรอจนกว่าเมนูแรกจะขึ้นมาใช้เวลาประมาณครึ่งนาทีในการเปิดเครื่อง 

 

 
 
 
 
 



234 
 

 

เมื่อท าการเปิดสวิตแล้วจะเห็นหน้าจอแรกประกอบไปด้วย 
 1. ปุ่มซ้ายสุดเป็นแทบที่ ใช้จัดการโปรแกรมที่ เคยเขียนมาแล้วในกรณีหุ่นยนต์ที่ พ่ึง 
เปิดเครื่องครั้งแรกแรกจะไม่มีโปรแกรมเดิมนอกจากฝ่ายที่ชื่อว่า DEMO หรือเป็นไฟล์ที่ใช้ส าหรับ 
ทดสอบการท างานของหุ่นยนต์พ้ืนฐานเมื่อประกอบเสร็จ 
 

 
 
 2. แท็ปหน้าจอที่ 2 เป็นโปรแกรมเก่าที่เคยเขียนไปแล้วเช่นกันแต่เป็นมุมมองในลักษณะ 
ของที่อยู่ของไฟล์เก็บข้อมูลโปรแกรมที่เคยเขียนไว้ 
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 3. แท็ปที่ 3 เป็นแท็ปเกี่เกี่ยวกับการตรวจสอบอุปกรณ์พ้ืนฐานเช่นการดูว่าพอร์ตไหนเสียบ 
กับอุปกรณ์ใดยกตัวอย่างเช่น พอร์ต B เชื่อมต่อกับล้อหน้าซ้ายหรือผ่อนหมายเลข 1 เชื่อมต่อกับ 
เซ็นเซอร์แสง เป็นต้น 
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 ส่วนประกอบของปุ่มเมนูที่ติดอยู่กับกล่องควบคุมหุ่นยนต์สามารถเขียนโปรแกรมเบื้องต้นได้ 
และสามารถเลือกเมนูในการดูพอร์ตชนิดต่าง ๆ ได้โดยมีส่วนประกอบดังต่อไปนี้ 
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 1. ปุ่มตกลง  จะจะตั้งอยู่กลางสุดของกล่องซึ่งจะเป็นสวิตช์เปิดหุ่นยนต์ด้วย 
 2. ปุ่มตัวเลือกซ้ายขวาและบนเป็นการก าหนดทิศทางของเมนูเพ่ือให้เป็นการเลือกเมนู 
ค าสั่งที่ถูกต้องเมื่อท าการเลื่อนเคอร์เซอร์เมนูแล้วกดปุ่มตกลงจะเป็นการควบคุมเบื้องต้นอย่างหนึ่ง 
 3. ปุ่มยกเลิกเป็นปุ่มที่ใช้ในการออกเมนูต่าง ๆ และเป็นการยกเลิกค าสั่งที่เคยเขียนไว้หรือ 
ค าสั่งที่ได้เลือกไว้เมื่อกดกดปุ่มยกเลิกหลายหลายครั้งจะเป็นการออกจากหน้าจอไปยังหน้าจอพ้ืนฐาน
ที่สุดรวมไปถึงการปิดสวิตช์หุ่นยนต์ก็ใช้ปุ่มยกเลิกจนหุ่นจะถามว่าต้องการปิดพาวเวอร์อ๊อฟหรือไม่เม่ือ
กดตกลงโดยการเลื่อนเคอร์เซอร์หุ่นยนต์จะปิดตัวลง 
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 การใช้ค าสั่งPort view ซึ่งอยู่ในแท็ปท่ี 3 ยกตัวอย่างการใช้งานเบื้องต้นดังนี้ 
 1. ท าการเลือกเมนู Port View 
 

 
 
 2. หน้าจอของเมนูนี้จะประกอบไปด้วยข้อต่าง ๆ ซึ่งต าแหน่งของตัวเลขหรือต าแหน่ง 
ของช่องสี่เหลี่ยมที่รายงานตัวเลขจะตรงกับต าแหน่งของพอร์ตนั้นนั้นซึ่งจะรายงานสถานะออกมา  
หลายรูปแบบเช่นตัวเลขการหมุนของล้อระยะทางจากอันต้าโซนิคเซ็นเซอร์ที่เป็นเซนติเมตรค่าต่าง  ๆ 
ที่ได้จากเซนต์เซอร์แสงที่แสดงค่าของสีต่าง ๆ ที่ไม่เหมือนกันเป็นต้น 
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 จากภาพตัวอย่างเมื่อท าการทดสอบเข็นรถแล้วตัวเลขของหน้าจอบน  Port view 
จะแสดงค่าของพอร์ต B และ พอร์ต C ซึ่งขึ้นตัวเลขมีค่าเท่ากับ 100  จากล้อด้านซ้าย และ 
ล้อด้านขวามีการแสดงค่าเข้ามาเป็นหมายเลขที่เป็นการหมุนหรือ Rotation ตามต าแหน่งของพอร์ต 
ที่มีการติดตั้งอุปกรณ์หรือเสียบไว้กับสายเชื่อมต่ออุปกรณ์ 
 

 
 
 ทดสอบจากเซ็นเซอร์ระยะทาง (Ultrasonic sensor) ค่าที่ได้จากหน้าจอ Port view 
จจะเป็นค่าของระยะทางซึ่งมีหน่วยเป็นเซนติเมตรสามารถใช้ระยะทางที่เป็นเซนติเมตรก าหนดเงื่อนไ
ขการท างานของหุ่นยนต์ได้ 
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 ทดสอบเซ็นเซอร์แสง (Light sensor) ที่มีค่าของสีและแสงที่ ต่างกันตรวจจับโดย 
เซ็นเซอร์รับแสง 
 

 
 
 สีต่าง ๆ ที่วัดด้วยเซนเซอร์ แสดง (Light Sensor) จะให้ค่าที่ต่างกัน สีที่มีความสว่าง 
จะให้ค่าที่มากกว่า สีที่มีความเข้ม และสีที่มีความเข้มข้นมากที่สุดคือสีด า 
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การตรวจสอบการท างานของมอเตอร์โดยใช้เมนู Motor control 
 เลือกเมนู Motor conrol  
 

 
 

 เมื่อเข้าไปยังเมนูมอเตอร์ control นจะพบกับหน้าจอการเลือกควบคุมมอเตอร์ในพอร์ต  
A BC และ Dโดยสามารถก าหนดว่าให้หมุนซ้ายหรือขวาโดยใช้ลูกศรขึ้นลงและซ้ายขวา จากภาพ  
มอเตอร์ A และมอเตอร์ D ก าลังท างานโดยกดปุ่มขึ้นและลงมอเตอร์ A จะหมุนซ้ายและขวาหรือ 
หากต้องการให้มอเตอร์ D ท างานให้กดซ้ายและขวามอเตอร์ D จะท างานไปด้วย 
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 และเช่นเดียวกันอีกหน้าจอหนึ่งหากกดสลับโดยปุ่มขึ้นลง คู่ของมอเตอร์จะถูกสับเปลี่ยน  
จากภาพหากกด ขึ้นและลงจะเป็นการบังคับมอเตอร์ B และหากกดซ้ายและขวาจะเป็นการบังคับ 
มอเตอร์ C 

 

 
 

จากภาพได้ตั้งเวลาทดสอบให้ล้อท างาน 5 วินาที  
 
เริ่มต้นเขียนโปรแกรมจากกล่องควบคุม 

ในหน้าจอแทบที่สามเลือกค าสั่ง Brick program  
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 เมื่อเข้าหน้าจอ Brick Program ให้กด ลูกศรขึ้น จากนั้น จะมีเมนูให้เลือกค าสั่งเพ่ือ 
เขียนโปรแกรม 

 

 
 

 ค าสั่งทดสอบ ให้เลือกค าสั่งที่เป็นรูปล้อ 2 ข้าง ดังรูป เสร็จแล้วกด ตกลง 
 

 
 
จากนั้น ในกล่องค าสั่ง รูปล้อ จะมีการก าหนดทิศทางการเดินของ สามารถเลือกให้เลี้ยวซ้าย 

เลี้ยวขวา เดินตรง หรือ กลับหลังหันได้ จากตัวอย่าง เลือกค่ามาตรฐานคือการเดินตรง  
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 จากนั้น  ให้คุมด้วยกล่องเวลา โดยการกด ลูกศรขึ้น อีกครั้งเพ่ือการก าหนดเวลา 
มีการก าหนดเป็น หน่วยวินาที 
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 เมื่อก าหนดเวลาเสร็จเรียบร้อยแล้วให้ เลือกปุ่มล้อแล้วเลือก ให้ล้อหยุดการท างาน 
 

 
 

 เสร็จแล้วหากต้องการทดสอบ โปรแกรม สามารถทดสอบโดยการเลื่อนลูกศรไปที่ต าแหน่ง 
แรกสุดของโปรแกรม จากนั้นให้กดปุ่ม Play ที่บริเวณหน้าสุดของโปรแกรม โปรแกรมจะท างาน 
ตามล าดับค าสั่งที่ตั้งไว้ หรือ ท าตามโปรแกรมที่เขียนไว้นั่นเอง 
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การเขียนโปรแกรมด้วยกล่อง เป็นการเขียนโปรแกรมอย่างง่าย ไม่สามารถเขียน 
ให้มีความซับซ้อนได้เท่ากับการเขียนโปรแกรมด้วยคอมพิวเตอร์ PC หรือ Mac ที่เชื่อมต่อสาย USB 
หรือ เชื่อม ต่อ การลงโปรแกรม ผ่าน Bluetooth ได้ บทนี้เราจะได้รู้จักการตรวจสอบ การท างาน 
เบื้องต้น ตรวจสอบความเสียหายของการท างานของกล่องควบคุม และ การทดสอบการท างาน 
เขียนโปรแกรม แบบเบื้องต้นได้ 
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ทดสอบ การเขียนโปรแกรม Brick โดย Ultrasonic Sensor 
 
ท าการเชื่อมต่อเซ็นเซอร์อันต้าโซนิคให้เข้ากับตัว 
โดยท าการเชื่อมอัตราโซนิคให้เข้ากับพอร์ตหมายเลข 4 
 

 
 

 
 
 



248 
 

 

ท าการเขียนโปรแกรมดังต่อไปนี้ 
    เลือก Brick Program 

 

 
 

จากนั้น กดลูกศรขึ้น เพ่ือเลือกเครื่องมือ  
 

 
 

เลือกเครื่องหมาย มอเตอร์ ล้อ ที่เป็นคู่ (Large Motor) 
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เลือกสัญลักษณ์ที่เป็นเครื่องมืออุปกรณ์ Ultra sonic sensor 
 

 
 

ก าหนดระยะของ ultrasonic sensor 
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เมื่อก าหนดระยะของเครื่องมือ ultrasonic sensor 
เรียบร้อยแล้วให้น ามอเตอร์มาปิดท้ายอีกหนึ่งบล็อกเสร็จแล้วให้ก าหนดมอเตอร์เป็นสัญลักษณ์หยุดท า

งานหรือปิดมอเตอร์ 
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เลือกสัญลักษณ์ รูปล้อ แบบคู่ 
 

 
 

เลือกเครื่องหมายหยุด เพื่อสั่งให้ล้อหยุด 
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เมื่อน าไปทดลองให้หุ่นยนต์ท างานหุ่นยนต์จะหยุดก่อนถึงวัตถุตรงหน้าเป็น 
ระยะทางตามก าหนดหน่วยเป็นเซนติเมตรเราสามารถก าหนดระยะทางให้เป็นหน่วยอ่ืน ๆ 

ได้โดยใช้โปรแกรมเวอร์ชั่น PC 
 

 
 

ให้ลองทดสอบเขียนโปรแกรมด้วย Lego Brick 
หรือเขียนจากกล่องโดยตรงโดยท าให้หุ่นยนต์เดินรอบกล่องของมันเป็นสี่เหลี่ยม 
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เริ่มต้นลงโปรแกรม Mindstrom EV3 เวอร์ชั่น PC 
 วัตถุประสงค์ 
 3. สามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมด้วยแผนภาพจ าลองได้ 
  3.1 มีความรู้ความเข้าใจการท างานแบบวนซ้ า การวางเงื่อนไขต่าง ๆ ในการตัดสินใจ 
  3.2 สามารถวิเคราะห์เชิงระบบ เขียนแผนภาพจ าลองการออกแบบ Hardware และ 
Software 
  3.3 สามารถออกแบบภาพรวมการท างาน และ อธิบายการท างานอย่างเป็นขั้น 
เป็นตอน เป็นล าดับ ก่อนหลังอย่างเข้าใจ 
  การเขียนโปรแกรมให้กับ Lego Mindstrom EV3 จ าเป็นต้องใช้ Software ที่ติดตั้งใน 
คอมพิวเตอร์ เพ่ือให้สะดวกในการออกแบบการท างานของโปรแกรม โดยโปรแกรมสามารถติดตั้งได้ 
ทั้ง PC, Mac และ iPad หน้าตาโปรแกรม จะมีอยู่ 2 ลักษณะ  แบบแรก คือ หน้าตาของ Brick 
Program ซึ่ง ออกแบบโดย Lego ที่ใช้กันมานานมาก จนปี 2020 บริษัท เลโก้ เริ่มเปลี่ยนแนวทาง 
ของเครื่องมือเขียนโปรแกรม ให้ เป็นแนวทางแบบเดียวกับ ภาษา Scratch แทน เนื่องจาก 
การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ แนวใหม่ จ าเป็นต้องใช้ภาษา ที่เป็น Block แบบเดียวกับ Scratch, App 
inventor ซึ่งเริ่มนิยมกันใช้แพร่หลายในปัจุบัน ในเอกสารชุดนี้ จะแนะน าการเขียนภาษาเลโก Brick 
แบบดั้งเดิมเนื่องจาก ศึกษาได้ง่าย และ รวดเร็ว พร้อมทั้งมีตัวอย่างโจทย์มากมายบนอินเตอร์เน็ต 
อีกทั้งยังเป็นที่นิยมกันใช้ในการแข่งขันในรายการ World Robot Olympics (WRO) ของแต่ละปี 
และง่ายต่อการถ่ายทอดจากรุ่นพี่ท่ีคุ้นเคยหน้าจอโปรแกรมแบบดั้งเดิม  
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โปรแกรม Lego Mindstrom EV3 แบบดั้งเดิม 
 

 
 
โปรแกรม Lego Mindstrom Ev3 แบบใหม่ ที่ใช้ แนวทางการเขียนแบบเดียวกับ ภาษา Scratch 
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สามารถ Download โปรแกรมได้ที่ 
 
Old Version  
MINDSTORMS EV3 downloads – LEGO Education 
 
 
New Version 
MINDSTORMS EV3 downloads – LEGO Education 
 
ท าการ Download ตัวติดตั้ง โปรแกรม 
 

 
 
 

https://education.lego.com/en-us/downloads/retiredproducts/mindstorms-ev3-lab/software
https://education.lego.com/en-us/downloads/mindstorms-ev3/software#downloads
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เมื่อติดตั้งโปรแกรมเสร็จจะปรากฎ สัญลักษณ์ รูป ปุ่มของ กล่อง Brick 
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เมื่อท าการเข้าโปรแกรม สามารถสร้าง Project โดยการกดปุ่ม เครื่องหมาย + บริเวณด้านบน 
จะสามารถเข้ามายังหน้าจอเขียนโปรแกรมได้ 
 

 
 

เมื่อเข้าสู่นหน้าจอเขียนโปรแกรม จะประกอบด้วยส่วนต่าง ๆ ดังต่อไปนี้ 
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1. ส่วนหน้าจอออกแบบโปรแกรม โดย ออกแบบจากการไล่แผนภาพ ด้านซ้ายไปยังด้านขวา 
2. ส่วนกล่องควบคุม เป็น ชุดค าสั่งที่ถูกแยกออกมาเป็น Block  มีสีทั้งหมด 6 สี แต่ละสี 

จะเป็นฟังก์ชันที่ไม่เหมือนกัน ได้แก่  
 
สีเขียว คือ OUTPUT ที่เป็นมอเตอร์ ขนาดต่าง ๆ และ หน้าจอของ Brick 

 
 
กล่องสีส้ม แทนด้วยค าสั่งควบคุมทิศทางของโปรแกรม การตัดสินใจ การวนซ้ า การตรวจสอบเงื่อนไข  

 
 
กล่องสีเหลือง คือ อุปกรณ์ INPUT หรือหน่วยรับเข้าข้อมูล  

 
 

กล่องสีแดง หมายถึง ชุดกล่องค าสั่งการค านวณทางคณิตศาสตร์  
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กล่องสีฟ้า คือ รูปแบบการส่งข้อมูลชนิดต่าง ๆ  
 

 
กล่องสีเขียวอมฟ้า คือ ฟังก์ชันค าสั่งย่อย หรือการย่อโปรแกรมค าสั่งที่เขียนแล้ว มาท างานซ้ าอีก 

เช่น การเก็บค าสั่งเดินตามเส้นที่จ าเป็นต้องเรียกซ้ า หรือ ค าสั่งที่ให้ความแม่นย าในการเลี้ยว 
ในมุมฉากเป็นต้น 
 
ตัวอย่างการสร้างค าสั่ง My Block Builder ในส่วนของสีเขียวอมฟ้า 
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3. ส่วนสถานะของ กล่อง Brick จะบอกสถานะว่า กล่องนั้นเชื่อมต่อกับอะไร 
มีสถานะการเชื่อมต่อกับเซนเซอร์ตัวใหน ที่พอร์ตใหนของตัวกล่อง สถานะอื่น ๆ เช่น รอบล้อ 
ระยะของ Ultrasonic  
sensor หรือแม้กระทั่ง สถานะการเชื่อมต่อของ กล่อง Brick 

4. ปุ่ม RUN คือสั่งให้หุ่นยนต์ เริ่มท างาน  
5. ปุ่ม Download คือปุ่มส าหรับโหลดโปรแกรมชุดค าสั่งควบคุมลงไปในกล่อง Brick 

 
 กลับเริ่มต้นเขียนโปรแกรมด้วยคอมพิวเตอร์พีซี 
 เราสามารถสร้างโปรแกรมได้โดยการเข้าไอคอนโปรแกรมและเมื่อเข้าสู่หน้าจอหลักให้กดเค
รื่องหมายบวกด้านมุมซ้ายบนของหน้าจอโปรแกรม 
 จากตัวอย่างเริ่มทดสอบการเขียนโปรแกรมด้วยการตรวจจับของ ultrasonic sensor 
*** ก าหนดให้มีการท างานดังนี้ 

1) ให้เริ่มต้นที่ก าหนดให้หุ่นยนต์เดินไปข้างหน้า 
2) จากนั้นให้หยุดท างานในระยะทางท่ีก าหนด 
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1. ท าการติดตั้งอัตราโซนิคเซ็นเซอร์ไว้ที่ด้านหน้าหุ่นยนต์และเชื่อมสายเข้าที่พอร์ตหมายเลข 4 
 

 
 

 



262 
 

 

2. จากนั้นให้เชื่อมต่อสาย โดยการเสียบสาย USB ชองหุ่นยนต์ ให้เข้ากับโปรแกรม 
 

 
 
*** สังเกตว่า หากเสียบสาย USB แล้ว สถานะของพอร์ตต่าง ๆ กับมอเตอร์จะขึ้นอยู่ด้านขวาล่าง 
ซึ่งจะแสดง 
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3. น า Block ชื่อว่า Move tank เลือกเป็น Switch On และต่อด้วย ค าสั่ง Control รูปนาฬิกาทราย 
เลือกเมนูเป็น Ultrasonic Sensor และเลือกค าสั่งดังด้านล่าง 

 

Ultrasonic sensor→ Compare → Distance  

 
 
4. เลือก ให้ ระยะ ที่ลุกศรหมายเลข 1 เป็น 25 (ระยะห่าง 25 เซนติเมตร) จากนั้นให้น า Move 

Tank มาวาง ปิดท้าย และเลือก off ดังหมายเลข 2  
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5. จากนั้นกด ลูกศร ลง เพื่อ ลงโปรแกรม (ปุ่มด้านบนสุด)  
**ปุ่มที่ 2 ด้านล่างลงมา หมายถึง ท าการรันโปรแกรมเลย ซึ่ง สามารถสั่งผ่านสาย และ ผ่าน 
Bluetooth ได้ เพื่อความรวดเร็วในการทดสอบโปรแกรม 
 

 

 
 

6. เมื่อกดปุ่มลงโปรแกรม เสร็จแรียบร้อย ให้ไปที่ หุ่นยนต์ แล้วเลือกเมนู โปรแกรม (อาจตั้งเป็น 
ชื่อโปรแกรม ) ที่เป็นโปรแกรมล่าสุด จะอยู่บริเวณต าแหน่ง Tab ที่ 2 โปรแกรมแรกในรายการ 
คือตัวโปรแกรมท่ีเพ่ิงลงล่าสุด  ให้ท าการ กด รัน เพ่ือทดสอบหุ่นยนต์ 
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7. จากนั้น ให้ทดสอบ วางหุ่นยนต์ลงที่พ้ืน และลองสังเกต หุ่นยนต์จะวิ่ง และหยุดเมื่อห่าง จากวัตถุ 
เป็นระยะ 25 เซนติเมตร 

 

 
 

หลักการของ อุปกรณ์ อัลตราโซนิค จะมีหลักการท างานที่คล้าย  ๆ กับ เครื่องโซนาร์ 
(อังกฤษ: Sonar : Sound navigation and ranging) เป็นเครื่องมือส าหรับตรวจหาวัตถุใต้น้ า 
มีความส าคัญเช่นเดียวกับเรือผิวน้ า ส่วนมากจะถูกใช้ในการหาต าแหน่งของระเบิด เรืออับปาง ฝูงปลา 
และทดสอบความลึกของท้องทะเล มีหลักการท างานคล้ายกับเครื่องเรดาร์ แต่โซนาร์จะใช้คลื่นเสียง 
และต้องใช้ในน้ า แต่เรดาร์จะใช้ได้ในอากาศเท่านั้น 
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 Ultrasonic sensor จะส่ งค ลื่ น  so u n d  w ave  ไป ต ก ก ระท บ กั บ วั ต ถุ  แ ล ะ ใช้ 
เวลาที่คลื่นสะท้อนกลับไปเป็นตัวแปรในการเปรียบเทียบ ระยะทาง ของการสะท้อนกลับของเสียง 
ค่าท่ีได้ จะออกมาเป็นหน่วยระยะทาง เซนติเมตร นิ้ว หรือ เมตร 
 
การวางล าดับ เพื่อออกแบบการเขียนโปรแกรมชุดค าสั่งควบคุม แบบอัตโนมัติ 
 ก่อนที่จะท าการวางแผนการเขียนโปรแกรม เราสามารถวางแผนการเขียนโปรแกรมได้โดย 
การเขียนลงกระดาษ เช่น หากจะสั่งให้หุ่นยนต์ เดินหน้า แล้วเลี้ยวซ้าย เดินตรง 30 เซนติเมตร 
ควรเขียนลงในกระดาษ เพ่ือ ออกแบบเสียก่อน ซึ่ง สามารถเขียนลงในเศษกระดาษได้ โดยไม่มี 
ข้อก าหนดว่าส่วนใหนผิดจนกว่าจะได้ลอง น า ร่างค าสั่งที่ได้ มาเขียนเป็นโปรแกรม 
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*ในการออกแบบ ซอฟต์แวร์ต่าง  ๆ การเขียนแผนด าเนินงาน หรือผังงานจําเป็นอย่างยิ่ งใน 
การวางแผน การเขียนโปรแกรม เนื่องจาก การสร้าง โปรแกรม จากผังงาน จะเหมือนการสร้างบ้าน  
โดยที่มีพิมพ์เขียว ซึ่งจะแสดงขั้นตอน ล าดับงาน อะไรท าก่อน อะไรท าทีหลัง อย่างเป็นล าดับ 
ท าให้มีการจัดเรียงล าดับความคิดได้ง่ายมากยิ่งขึ้น 
 
ตัวอย่างการออกแบบ การเขียนโปรแกรม หรือ การร่าง ผังงานอย่างง่าย ด้วยการวาดลงกระดาษ  

 
เราสามารถ ออกแบบ การกระท า ที่เป็นภาษาที่ตนเองเข้าใจง่าย  เช่นเดียวกับการเขียนแผนภาพ 
เพ่ืออธิบายเสียก่อน จะท าให้การเขียนโปรแกรมง่ายข้ึน 
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เมื่ อท าการเขียนโปรแกรม ตั้ งค่ า เรียบร้อย จะสังเกตจากการเดินของหุ่ นยนต์ 
ว่ าตรงตามที่ ออกแบบการเเดิน ไว้ห รือ ไม่  ถ้ าไม่ ใช่  ให้ นั ก เรียน  ลองวิ เคราห์  หาสาเหตุ 
ของความผิดพลาด และน ามาแก้ไขต่อ หรือ ท าการจดบันทึกได้  ว่าปั ญหา เกิดจากส่วนใด 
และแนวทางแก้ไขปัญหา ที่เกิดขึ้นท าอย่างไร 
 

 
 

เช่นเดียวกัน การเขียน แผนภาพ เพื่ออธิบายล าดับการออกแบบโปรแกรม ควรมีการจ าลอง 
การเขียนที่คล้ายกับ ลักษณะหน้าจอของโปรแกรม และใช้ ภาษาที่สื่อความหมายที่เข้าใจได้ง่าย  
เพ่ือใช้เป็นแผนในการด าเนินการเขียน ตัวอย่างนี้ เป็นการเขียนโปรแกรม ที่ท าให้ หุ่นยนต์ เดินไปยัง 
ด้านหน้า และ กลับมาจอดยังที่เดิม ในระยะทางท่ีเท่ากัน 
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แบบร่างการเขียนโปรแกรม 

 
 
ตัวโปรแกรมจริง ที่ได้จากแบบร่างด้วยการเขียนลงกระดาษ 
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เปรียบเทียบระหว่าง แบบร่างด้วยกระดาษ กับโปรแกรมจริง 
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หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้อย่างไร 
 
วัตถุประสงค์ 
 4. เข้าใจกระบวนการขั้นตอนวิธี (Algorithm) 
  4.1 มีความรู้ความเข้าใจในลักษณะการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ การเลี้ยวในลักษณะ 
ต่าง ๆ ของหุ่นยนต์พ้ืนฐาน 
  4.2 มีความรู็ความเข้าใจในการวัดค่าแสงเพื่อน ามาใช้วางเงื่อนไขการเขียนโปรแกรมได้ 
  4.3 มีความรู้ความเข้าใจในการออกแบบผังงานส าหรับการวางแผนการเขียนโปรแกรม 
การออกแบบการเดินตามเส้น จังหวะที่หุ่นยนต์ หลุดเส้นและพยายามกลับมาที่เดิม  
  4.4 สามารถน าผังงานที่ได้จากการออกแบบมาเขียนเป็นค าสั่งจริง และสามารถใช้งาน 
ให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้จริงเขียนขั้นตอนวิธีการจัดการปัญหา (Algorithm) คิดกระบวนการ 
จัดการปัญหา การตรวจสอบแก้ไข และรายงานผลการท างาน สามารถวิเคราะห์ตรวจสอบ  
ข้อผิดพลาด ที่เกิดจากปัญหาที่เกิดข้ึนได ้
  การท าให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นนั้นอาศัยหลัก PID controller หรือวงจรควบคุมอัตโนมัติ 
โดยทั่วไปใช้ควบคุมความเสถียรของอุปกรณ์ หรือควบคุมการทรงตัว การท างานของอุปกรณ์  
อิเลคทรอนิกส์บางอย่าง โดยหุ่นยนต์จะถูกก าหนดด้วยเซ็นเซอร์แสง ซึ่งการควบคุมจะใช้การวัด  
ความต่างของสีซึ่งค่าสีแต่ละค่าที่มีความต่างอย่างชัดเจนเหมือนสีด ากับสีขาวจะใช้เป็นเงื่อนไข  
ในการเดินตามของหุ่นยนต์  
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เราสามารถใช้เซ็นเซอร์แสงในการน าทางโดยการตรวจจับแสงสีขาวและแสงสีด าโดยมี 
การวางเงื่อนไขก าหนดการเคลื่อนที่อย่างมีหลักการคือหากคุณยนต์เจอแสงสีขาวให้ท าการเบนไปยัง 
เส้นสีด า 
 
กรณีใช้เซนเซอร์แสง ตัวเดียว 
 ในกรณีเซ็นเซอร์ตัวเดียวหุ่นยนต์จะมีการส่ายและความระเบียบของการวิ่งน้อยกว่าแบบ  
มีสองเซ็นเซอร์เหมือนคนมีตาข้างเดียวย่อมเดินช้ากว่าคนตาสองข้าง 

 
****ในเมื่อมีเซนเซอร์แสงเพียงตัวเดียว หุ่นยนต์จ าเป็นต้องตั้งให้เซนเซอร์แสงตรวจจับสีด าที่เป็น 
ความหนาของเส้น 
 
เริ่มการทดสอบ 
 น าหุ่นยนต์พื้นฐานมาติดตั้งเซ็นเซอร์ที่บริเวณด้านหน้าฝั่งซ้ายหรือฝั่งขวาก็ได้ 
 
 
 
 



273 
 

 

เชื่อมต่อพอร์ตเซนเซอร์แสงที่ต าแหน่งหมาย 4 
 

 
 

ท าการติดตั้งเซ็นเซอร์แสงบริเวณด้านหน้าของหุ่นยนต์ 
 

 
 

ไปที่บริเวณกล่องเบรคเลือกเมนู Port view เพ่ือทดสอบค่าแสง 
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 หลังจากไปที่เมนู Port view แล้วน าเซ็นเซอร์ไปวางบริเวณเส้นด าจะปรากฏห้าของแสง 
ที่ไม่เกินหลัก 10 หรือเป็นเลขหลักเดียว 
 

 
 

 และเมื่อน าเซ็นเซอร์แสงไปวางบริเวณที่เป็นสีขาวหรือบริเวณพ้ืนจะได้ค่าแสงที่เป็นส่วน  
สว่าง ซึ่งมีค่ามากกว่า 30 ขึ้นไป  
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*** ทั้งนี้การวัดค่าแสงช่วงกลางวันและช่วงกลางคืนจะให้ค่าที่ต่างกัน ตอนซ้อมและวันแข่งขันจริงอ้วน 
วัดค่าแสงที่แน่นอนก่อนจะน าไปใช้กับโปรแกรมที่เขียนไป 
 
หลังจากนั้นให้ท าการเขียนโปรแกรมดังรูปภาพด้านล่าง 

 
 จากภาพหากไล่ล าดับการท างานจากซ้ายไปขวาจะเห็นได้ว่า 
 
ใช้การก าหนดเพียงเง่ือนไขเดียวคือเช็คจากค่าแสงสีขาว 
 เมื่อเซ็นเซอร์รับแสงที่ Port หมายเลข 4 มีค่าการสะท้อนน้อยกว่า 30-40 ที่เป็นค่าแสง 
สีขาวหรือพ้ืนขาว 
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 หากเข้าเงื่อนไข หุ่นยนต์จะ บิดไปทาง ซ้าย (ล้อ C หรือ ล้อหน้าขวา จะหมุนที่ความเร็ว 
30) หากไม่เข้าเงื่อนไข หุ่นยนต์จะบิดไปทางขวา (ล้อ B หรือ ล้อหน้าซ้าย จะหมุนที่ความเร็ว 30) 
 ลองทดสอบ เขียน Code และสังเกตผลลัพธ์ 
 เมื่อเขียนโพสต์เสร็จแล้วให้เชื่อมต่อให้เข้ากับสาย USB เพ่ือท าการโหลดโปรแกรม 
 

 
 
*** ค่าแสงส่วนมากจ าเป็นต้องท าการวัดแสงจากสถานที่จริง เนื่องจาก ค่าของแสงในตอนซ้อมกับ  
ค่าของแสงในตอนน าเสนอ อาจมีค่าท่ีเปลี่ยนไป จ าเป็นต้องน าค่าแสงที่เป็นปัจจุบันมาใช้จริง  
 
ผลลัพธ์ที่ ได้  คือ  หุ่ นยนต์สามารถเดินตามเส้น ได้แต่มีอาการส่ ายมากและเดิน เพ่ือนที่ ช้ า 
เนื่องจากมีเซ็นเซอร์จับแสงเพียงตัวเดียว 
 
กรณีใช้เซนเซอร์แสง 2 ตัว 
 เมื่อหุ่นยนต์ติดตั้งเซนเซอร์แสง 2 ตัว ท าให้การเดินตามเส้น มีความแม่นย ายึ่งขึ้น 
ซึ่ งในการแข่งขัน WRO นิยมใช้การเดินตามเส้นโดยเซ็นเซอร์ทั้ งสองตัวด้านหน้าเนื่องจาก 
สามารถท าเวลาได้ไวกว่าและมีความแม่นย ามากกว่าอีกทั้งยังสามารถนับเส้นตัดได้แม่นย าเพ่ือระบุต า
แหน่งของวัตถุหรือเป้าหมายที่ต้องการได้การท างานของ หุ่นยนต์ที่มีเซ็นเซอร์สองตัวมีหลักการท างาน 
ดังต่อไปนี้ 
 การใช้เซนเซอร์แสง 2 ตัวในการน าทาง สามารถแบ่งเป็น 3 กรณี ดังต่อไปนี้ 
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1. หากเป็นกรณีที่ใช่ให้ร้อขวาหมุนด้วยความเร็ว 30 องศาท าให้หุ่นเบนไปทางด้านซ้าย 
 

 
 
2. หากเป็นกรณีที่ไม่ใช่หรือไม่เข้ากรณีเงื่อนไขให้ล้อซ้ายหมุนด้วยความเร็ว 30 เพ่ือให้หุ่นยนต์  

จะเบนไปทางขวา 
 

 
 

3. กรณีที่หุ่นยนต์เซนเ็ซอร์ด้านซ้ายและขวารับแสงสว่างสีขาวพร้อมกันจะมีการสั่งการให้ล้อซ้าย  
และล้อขวา หมุนเร็วเท่ากัน ส่งผลให้หุ่นยนต์เดินเป็นเส้นตรง 
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ในการแข่งขัน WRO (World Robot Olympics) ของแต่ละปี ผู้เข้าแข่งขันนิยมใช้เซนเซอร์ 
2 ตัวเพ่ือน าทาง มากกว่า การเดินด้วย เซนเซอร์ตัวเดียว โดยการใช้เซนเซอร์ 2 ตัวนั้น สามารถ 
เขียนแผนการด าเนินการได้ดังนี้ 
 เชื่อมต่อ พอร์ต 1 และ 4 โดยเซ็นเซอร์แสงด้านซ้ายเชื่อมต่อกับพอร์ตหมายเลข 1 
และเซ็นเซอร์ แสงด้านขวาเชื่อมต่อกับพอร์ตหมายเลข 4  
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หลังจากเชื่อมต่อเสร็จแล้วให้ท าการเขียนโปรแกรมตามรูปภาพดังต่อไปนี้ 
ในกล่องเครื่องมือควบคุม ด้วยการวนซ้ าใช้ เป็น Reflect Light Intensity 
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 จากนั้นลองทดสอบ โปรแกรมโดยการวางหุ่นยนต์ลงบนเส้นสีด าที่เตรียมไว้ให้ จะพบว่า 
หุ่นยนต์ สามารถเดินตามเส้นได้  
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การเดินตามเส้นตัดของหุ่นยนต์ 
 เส้นตัด เป็นตัวช่วยในการน าร่องของหุ่นยนต์ ใช้ระบุต าแหน่งว่า หุ่นยนต์นั้นอยู่ส่วนใหน  
ในสนามแข่ง และใช้การนับเส้นตัดเป็นการวางแผนการเขียนค าสั่ง เพ่ือท าภารกิจ จากตัวอย่าง 
จะเป็นการนับเส้นตัดของหุ่นยนต์ 
 การเขียนค าสั่งในการเดินตามเส้น จะเขียนให้หุ่นยนต์ ใช้เซนเซอร์แสงน าทาง 2 ตัว 
เหมือนกับตัวอย่างด้านบน แต่ สิ่งที่แตกต่างคือ ในเงื่อนไขที่ เซนเซอร์ แสง ทั้งซ้าย และขวา เป็นสีด า 
(เงื่อนไขสุดท้ายที่ตาซ้ายและตาขวา เป็นเส้นด า) ให้นักเรียนเปลี่ยนจากค าสั่งให้หยุดการท างาน  
ของล้อ ให้กลายเป็น ค าสั่ง จบการท างานของวงจรท าซ้ า (End loop)  
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 ใส่วงจรด้านล่างลงไปแทน จากนั้นให้ท าการ บันทึก เป็นโปรแกรมย่อย โดยใช้ค าสั่ง Tools 

→ My block Builder  
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 ท าการบันทึกไฟล์ เป็นโปรแกรมย่อย โดยตั้งชื่อ สั้น ๆ (อาจชื่อ Follow Line) โปรแกรม 
จะถูกย่อส่วนให้สั้นลง เพ่ือไม่ให้เกะกะสายตาในเวลาเขียนโปรแกรม และลดมุมมองที่ซับซ้อน 
ต่อการแก้ไข 
 

 
 จากนั้นลองทดสอบให้หุ่นยนต์วิ่งตามเส้น และสังเกตผลลัพธ์ 
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 สังเกตได้ว่า หุ่นยนต์จะเดินตามเส้นจนกว่าจะเจอ เส้นสีด า ทั็็งซ้ายและขวา หุ่นยนต์ 
จะหยุดท างาน 
 

 
 

 
 
 จากนั้นให้น า บล๊อก เดินหน้า แล้วตั้งให้เป็นการก าหนดเวลา 0.5 วินาที เพ่ือเดินข้าม 
เส้นด า หลังจากนั้น น า My Block Builder มาวางอีกครั้ง จะเป็นการข้ามจุดตัด และเดินหน้าต่อไป 
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หุ่นยนต์จะเดินต่อจนกว่าจะเจอเส้นตัดที่สอง และหยุดท างานลง 
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การน าร่องโดยการก าหนด สเต็ปการเดิน การวางแผนออกแบบโปรแกรม 
 

ในการสั่งการให้เดิน จะสามารถ ย่อยโปรแกรม โดย เขียนค าสั่ง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา  
 

 

 

 
 

 
 

 

 



287 
 

 

 
 

 
 

 
 จากนั้นให้ท าค าสั่งในลักษณะเดียวกัน เช่น เลี้ยวซ้าย  เดินตรงข้ามเส้น เดินถอยหลัง ฯลฯ 
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 เมื่อได้ Block ที่ต้องการ ทั้งหมด ก็สามารถวางสเต็ปการเขียนชุดค าสั่งได้ไม่ยุ่งยากนัก 
เช่นการวางแผนการเดินด้านล่าง 

 
 จากการเขียนแผนภาพ ซึ่งสามารถเขียนลงในกระดาษได้ และท าความเข้าใจได้ง่าย 
จากนั้นแปลงมาเป็นค าสั่ง เดินของหุ่นยนต์ โดยการแปลงจาก ภาพเขียนเป็น Code ที่ต้องการ 
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 เมื่อแปลงจากภาษาเขียนเพ่ือความเข้าใจง่าย แล้วแปลงออกมาเป็นค าสั่ง จะพบว่า 
สามารถเขียนล าดับค าสั่งได้ง่ายกว่า การไม่วางแผนเลย 
 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



 
 

 

ภาคผนวก ญ แบบประเมินโครงงานหุ่นยนต์ด้วยเกณฑ์รูบริคส์ 
 

แบบประเมินโครงงานส าหรับผู้เชี่ยวชาญด้านการประเมินโครงงาน 
 
ผู้วิจัยท าวิจัยเรื่อง   (ภาษาไทย) การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์    
       เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้น   
               มัธยมศึกษาตอนปลาย  
 
  (ภาษาอังกฤษ)  DEVELOPING A LEARNING MODEL USING 
      ROBOTIC PROJECTS TO DEVELOP  
      COMPUTATIONAL THINKING SKILL FOR  
       MATTHAYOMSUKSA STUDENT 
 
โดย       นาย ศริทธิ์ พร้อมเทพ 
สาขาวิชา      เทคโนโลยีและสื่อสารการศึกษา 
ชื่ออาจารย์ที่ปรึกษา   รองศาสตราจารย์ ดร. รุจโรจน์ แก้วอุไร 
ชื่ออาจารย์ที่ปรึกษาร่วม   รองศาสตราจารย์ ดร.ภาสกร เรืองรอง 
      ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สกนธช์ัย ชะนูนันท์ 
 
จุดมุ่งหมายของการวิจัย 
 1. พัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้พัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณ โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์  
 2. ทดลองรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยการใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิด
เชิงคํานวณ โดยมีวัตถุประสงค์ย่อยดังต่อไปนี้ 
  2.1 เพ่ือเปรียบเทียบทักษะการคิดเชิงคํานวณทางการเรียนก่อนและหลังเรียนจากการ
ใช้รูปกบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับ
นักเรียนชั้น มัธยมศึกษาตอนปลาย 
  2.2 เพ่ือศึกษาระดับของทักษะการคิดเชิงคํานวณของนักเรียน 
  2.3 เพ่ือศึกษาความพึงพอใจของนักเรียนที่มีต่อกิจกรรมการจัดการโดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์เพ่ือส่งเสริมทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 
ขอบพระคุณเป็นอย่างสูงส าหรับข้อมูลและความคิดเห็นอันเป็นประโยชน์ของท่านต่องานวิจัยช้ินนี้ 



291 
 

 

การประเมินโครงงานด้วยเกณฑ์รูบริคส์ 
 1. ด้านการเขียนขั้นตอนวิธี (Algorithm)  
  สามารถนําผังงานมาเขียนขั้นตอนวิธีและเขียนโปรแกรมได้อย่างถูกต้อง สามารถอธิบาย
ขั้นตอนการทํางานได้  

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถ นําปัญหา 
มาแจกแจง วางแผน 
และเขียน ผังงานได้
ถูกต้อง โดยที่
อาจารยไ์ม่ ต้อง
แนะนํา ภายในเวลา
ที่ กําหนด 

สามารถ นํา 
ปัญหา มาแจก 
แจง วางแผน และ
เขียนผังงาน ได้
ถูกต้อง 80% โดย
ที่ อาจารย์ไมต่้อง 
แนะนํา แต่ไม่ทัน
ในเวลาที่กําหนด 

สามารถ นําปัญหา 
มา แจกแจง 
วางแผน และ เขียน
ผังงานได้ถูกต้อง  
60% โดย อาจารย์
ให้ คําปรึกษาเมื่อ 
เกิด ปัญหา 

สามารถ นําปัญหา 
มาแจกแจง  
วางแผน และเขียน 
ผังงานได้ 40% 
อาจารย์ต้องให้ 
คําปรึกษาช้ีแนะจน 
งานเสร็จ โดยใช้
เวลา ระบุเวลา 

ไม่สามารถ นํา
ปัญหา มา แจกแจง  
วางแผน และเขียน
ผังงานได้ อาจารย์ให้
คําแนะนําแล้ว ไม่สา
มารดําเนินการได ้

 
2. ด้านการคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) 

  สามารถ มองภาพรวมของปัญหาและสามารถเขียนอธิบายการทํางานได้อย่างเข้าใจ 

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถ นําปัญหา
มาแจกแจง 
วางแผน และเขียน
ผังงานได้ถูกต้อง 
โดยที่อาจารย์ไม่
ต้องแนะนํา 
ภายในเวลาที่
กําหนด 

สามารถ นํา
ปัญหา มาแจก
แจง วางแผน 
และเขียนผังงาน
ได้ถูกต้อง โดยที่
อาจารยไ์ม่ต้อง
แนะนํา 

สามารถ นําปัญหา มา
แจกแจง วางแผน และ
เขียนผังงานได้ถูกต้อง 
โดย อาจารย์ให้
คําปรึกษาเมื่อ เกดิ
ปัญหา หรือต้องการ
ความช่วยเหลือ  

สามารถ นําปัญหา 
มาแจกแจง  
วางแผน และเขียน
ผังงานได้ถูกต้อง 
อาจารย์ต้องให้
คําปรึกษาช้ีแนะจน
งานเสร็จ 

สามารถ นําปัญหา 
มาแจกแจง  
วางแผน และเขียน
ผังงานได้ อาจารย์
ต้องช้ีแนะแนวทาง
คําตอบอย่างไกล้ชิด  
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 3. ด้านการเขียนคําสั่งวนซ้ํา (Iteration) 
 สามารถเขียนโปรแกรมวนซ้ําภายไต้ตรรกะเงื่อนไขที่กําหนดและทําให้หุ่นยนต์เดินตาม
เงื่อนไขได้อย่างถูกต้อง โดยสามารถประยุกต์ใช้กับสถานการณ์ตัวอย่างได้อย่างสมบูรณ์  

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถเขียน
โปรแกรมวนซ้ํา
ภายไต้ตรรกะ
เงื่อนไขที่กําหนด
และทําให้
หุ่นยนต์เดินตาม 
เงื่อนไขได้อย่าง
ถูกต้อง โดย
สามารถ
ประยุกต์ใช้กับ
สถานการณ์
ตัวอย่างได้อย่าง
สมบูรณ ์

สามารถเขียน 
คําสั่งวนซ้ําได้ 
อย่างถูกต้อง 
สามารถอธิบาย 
ที่มา และ ปรับปรุง
(1) จุดประสงคไ์ด้  
สามารถเขียนคําสั่ง 
วนซ้ําได้อย่าง 
ถูกต้อง สามารถ 
อธิบายที่มา และ 
จุดประสงค์ได้ มี 
ความผิดพลาดด้าน 
การเดินของ 
หุ่นยนต์น้อยกว่า 2 
ครั้ง 

สามารถเขียนคําสั่ง 
วนซ้ําได้อย่างถูกต้อง 
สามารถอธิบายที่มา 
และจุดประสงค์ได้ มี 
ความผิดพลาดด้าน 
การเดินของหุ่นยนต์ 
มากกว่า 2 ครั้ง 

สามารถเขียนคําสั่งวน 
ซ้ําได้อย่างถูกต้อง 
สามารถอธิบายที่มา 
และจุดประสงค์ได้ มี 
ความผิดพลาดด้าน 
การเดินของหุ่นยนต์ 
มากกว่า 5 ครั้งข้ึนไป  
โดยอาจารย์ต้องให้ 
คําปรึกษาบางส่วน  

สามารถเขียนคําสั่ง 
วนซ้ําได้อย่างถกูต้อง 
สามารถอธิบายที่มา 
และจุดประสงค์ได้ มี 
ความผิดพลาดด้าน 
การเดินของหุ่นยนต์ 
มากกว่า 5 ครั้งข้ึน 
ไป โดยอาจารยต์้อง 
คอยให้คําปรึกษา 
อย่างไกล้ชิด 
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 4. ด้านข้อมูลนําเข้า (Data) 
  สามารถใช้ประโยชน์จากการรับเข้าข้อมูลด้วยเซนซอร์การสัมผัส เซนเซอร์แสง เซนเซอร์
ระยะทาง และ เซนเซอร์ทิศทางโดยการกําหนดองศาได้ สามารถอธิบายการทํางานของการรับเข้า
และการสั่งการข้อมูลทุกชนิดได้อย่างถูกต้อง 

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถนําความรู้
ด้านการรบัข้อมูล
เข้า จากอุปกรณ์
เซนเซอร์ มา
ประกอบโครงงาน
หุ่นยนต์ได้ด้วย
ตนเอง 

สามารถนําความรู้
ด้านการรบัข้อมูล
เข้า จากอุปกรณ์
เซนเซอร์ มา
ประกอบโครงงาน
หุ่นยนต์ได้โดย
อาจารย์ให้
คําปรึกษาเพียง
เล็กน้อย 

สามารถนําความรู้
ด้านการรบัข้อมูล
เข้า จากอุปกรณ์
เซนเซอร์ มา
ประกอบโครงงาน
หุ่นยนต์ได้โดย
อาจารย์ให้
คําปรึกษาเมื่อ
ผู้เรยีนเกิดปญัหา
หรือต้องการความ
ช่วยเหลือระหว่าง
การทําโครงงาน 

สามารถนําความรู้
ด้านการรบัข้อมูล
เข้า จากอุปกรณ์
เซนเซอร์ มา
ประกอบโครงงาน
หุ่นยนต์ได้โดย
อาจารย์ให้
คําปรึกษาจนกว่า
งานจะเสร็จ 

สามารถนําความรู้
ด้านการรบัข้อมูล
เข้า จากอุปกรณ์
เซนเซอร์ มา
ประกอบโครงงาน
หุ่นยนต์ได้แต่เกดิ
ข้อผิดพลาดโดย
อาจารย์ให้
คําปรึกษาอย่างไกล้
ชิดจนกว่างานจะ
เสร็จ 
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 5. ด้านการคิดเชิงระบบ(System) 
  สามารถมองภาพรวมการทํางานทั้งหมดของหุ่นยนต์ได้และออกแบบกลไกต่าง  ๆ 
เบื้องต้นทางด้านซอฟต์แวร์และฮาร์ดแวร์ได้อย่างถูกต้อง  
 

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ จําแนก
รายละเอียดหน้าท่ี 
ของส่วนต่าง ๆ เช่น 
ระบบการเคลื่อนที่ 
ระบบการหยิบจับ 
การออกแบบการ
วางของแบตเตอรี่ 
และประกอบได้
อย่างถูกต้องในเวลา
ที่กําหนด  

สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ จําแนก
รายละเอียดหน้าท่ี 
ของส่วนต่าง ๆ เช่น 
ระบบการเคลื่อนที่ 
ระบบการหยิบจับ 
การออกแบบการ
วางของแบตเตอรี่ 
และประกอบได้
อย่างถูกต้อง  

สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ จําแนก
รายละเอียดหน้าท่ี 
ของส่วนต่าง ๆ เช่น 
ระบบการเคลื่อนที่ 
ระบบการหยิบจับ 
การออกแบบการ
วางของแบตเตอรี่ 
และประกอบได้ 
โดยอาจารย์ต้อง
ช้ีแนะเมื่อเกิดข้อ
สงสัย 

สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ จําแนก
รายละเอียดหน้าท่ี 
ของส่วนต่าง ๆ เช่น 
ระบบการเคลื่อนที่ 
ระบบการหยิบจับ 
การออกแบบการ
วางของแบตเตอรี่ 
และประกอบได้ 
ช้ินส่วนอาจมีการต่อ
ผิดบ้าง และอาจารย์
ต้องช้ีแนะเมื่อเกิด
ข้อสงสัย 

สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ จําแนก
รายละเอียดหน้าท่ี 
ของส่วนต่าง ๆ เช่น 
ระบบการเคลื่อนที่ 
ระบบการหยิบจับ 
การออกแบบการ
วางของแบตเตอรี่ 
และประกอบได้ มี
ข้อผิดพลาดในแต่ละ
ส่วนเกิดขึ้น อาจารย์
ต้องช่วยอธิบาย 
ช้ีแนะอย่างไกล้ชิด  
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 6. การจัดการปัญหา (Problem  solving)  
  สามารถตรวจสอบปัญหาได้ทุกกรณีทั้งด้าน ซอฟต์แวร์ , ฮาร์ดแวร์ และแก้ปัญหาได้
อย่างถูกจุดตามกรณีปัญหาที่เกิดข้ึน  

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถ ซ่อม
ช้ินส่วนหุ่นยนต์ที่
เกิดปัญหาได้ และ
สามารถแก้ไข
โปรแกรม ในกรณี
เกิดข้อผิดพลาดได้  
และ อธิบายถึงจุดที่
เป็นต้นเหตุของ
ปัญหาด้านช้ินส่วน
และ ซอฟต์แวรไ์ด ้

สามารถ ซ่อม
ช้ินส่วนหุ่นยนต์ที่
เกิดปัญหาได้ และ
สามารถแก้ไข
โปรแกรม ในกรณี
เกิดข้อผิดพลาดได้  
สามารถ อธิบายถึง
จุดที่เป็นต้นเหตุของ
ปัญหาด้านช้ินส่วน
และ ซอฟต์แวรไ์ด้ 
โดยเมื่อเกิดข้อ
สงสัยจะขอความ
ช่วยเหลือจาก
อาจารย ์

สามารถ ซ่อม
ช้ินส่วนหุ่นยนต์ที่
เกิดปัญหาได้ และ
สามารถแก้ไข
โปรแกรมในกรณีที่
เกิดข้อผิดพลาด 
การอธิบายถึง
ต้นเหตุอาจต้องถาม
อาจารยผ์ู้สอน เพื่อ
ช้ีแนะแนวทางใน
การแก้ไขปัญหา
จากสถานการณ์ที่
เกิดขึ้น 

สามารถ ซ่อม
ช้ินส่วนหุ่นยนต์ที่
เกิดปัญหาได้ และ
สามารถแก้ไข
โปรแกรมในกรณีที่
เกิดข้อผิดพลาด 
การอธิบายถึง
ต้นเหตุ มีการถาม
บ่อยครั้ง เพื่อให้
อาจารย์ชี้แนะ และ 
อาจารย์ช่วยกระตุ้น
เพื่อวิเคราะหป์ัญหา
ตามจุดทีส่งสัย 

สามารถ ซ่อม
ช้ินส่วนหุ่นยนต์ที่
เกิดปัญหาได้ และ
สามารถแก้ไข
โปรแกรมในกรณีที่
เกิดข้อผิดพลาด 
ต้องให้อาจารย์
ผู้สอน คอยชี้แนะ 
ให้คําปรึกษาอย่าง
ไกล้ชิด อาจารย์
ผู้สอนต้องกระตุ้น
ใหเ้กิดการคดิตาม 
ในประเด็นท่ีเป็น
ปัญหา เพื่อให้
สามารถแก้ปัญหา
ได้ตามจุดประสงค์  
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 7. ด้านการตรวจสอบข้อผิดพลาด (Error detection ) 
  สามารถหาข้อผิดพลาดจากการเขียนโปรแกรม และระบุปัญหาของชิ้นส่วนหุ่นยนต์ได้
ถูกต้องและสามารถไล่คําสั่งการทํางานใหม่เมื่อแก้ไขเสร็จและแก้ปัญหาได้ตรงจุด  
 

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถ ค้นหา
ข้อผิดพลาดของ
การทํางาน
เซนเซอร์และ
มอเตอรไ์ด้ พร้อม
การตรวจสอบ
โปรแกรมการ
ทํางาน ทดสอบ
การอ่านค่า Input 
/ Output พร้อม
ตรวจสอบได้อยา่ง
ถูกต้อง สามารถ
นําเสนอวิธี
แก้ปัญหาหาได้
อย่างเป็นขั้นตอน 

สามารถ ค้นหา
ข้อผิดพลาดของการ
ทํางานเซนเซอร์และ
มอเตอรไ์ด้ พร้อม
การตรวจสอบ
โปรแกรมการทํางาน 
ทดสอบการอ่านค่า 
Input / Output 
พร้อมตรวจสอบได้
อย่างถูกต้อง  

สามารถ ค้นหา
ข้อผิดพลาดของการ
ทํางานเซนเซอร์และ
มอเตอรไ์ด้ พร้อม
การตรวจสอบ
โปรแกรมการทํางาน 
ทดสอบการอ่านค่า 
Input / Output 
พร้อมตรวจสอบได้
อย่างถูกต้อง โดย 
อาจารย์ต้องให้
คําแนะนํา บางกรณี
ที่เกิดคําถาม 

สามารถ ค้นหา
ข้อผิดพลาดของการ
ทํางานเซนเซอร์และ
มอเตอรไ์ด้ บางจุด 
พร้อมการตรวจสอบ
โปรแกรมการทํางาน 
ทดสอบการอ่านค่า 
Input / Output 
พร้อมตรวจสอบได้
อย่างถูกต้อง โดย
อาจารย์ต้อง คอยให้
คําแนะนําอยู่
บ่อยครั้ง 

สามารถ ค้นหา
ข้อผิดพลาดของการ
ทํางานเซนเซอร์และ
มอเตอรไ์ด้ บางจุด
พร้อมการตรวจสอบ
โปรแกรมการทํางาน 
ทดสอบการอ่านค่า 
Input / Output ยัง
ต้องให้คําแนะนํา
เพิ่มเตมิ มีการ
ดําเนินการ
ตรวจสอบ
ข้อผิดพลาดไดต้้อง
ใช้เวลาคิด โดย
อาจารย์ ต้องให้
คําแนะนําอย่างไกล้
ชิด   
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 8. ด้านการออกแบบทางวิศวกรรม (Engineering design) 
  มีความรู้ทางด้านกลศาสตร์โครงสร้างการออกแบบแรงการยก อัตราทดเฟืองและการ
ประยุกต์ใช้ชิ้นส่วนที่มีความสําคัญ และสามารถสร้างกลไกอย่างง่ายในการทํางานของหุ่นยนต์ได้  
 

ดีเยี่ยม (5) ดีมาก (4) ปานกลาง (3) พอใช้ (2) ปรับปรุง(1) 

สามารถการ
ออกแบบเชิง
วิศวกรรม การต่อ
โครงสร้างที่มีความ
สมมาตรในการ
ประกอบช้ินส่วน จุด
รับแรง ท่ีมีความ
แข็งแรง สามารถ
ประกอบช้ินส่วนท่ีมี
ขนาดที่กําหนด 
สามารถประกอบทด
เฟือง และ อธิบาย
เรื่องอัตราการทด
เฟืองได้ ออกแบบ
หุ่นยนต์ที่มีการ
เคลื่อนที่แบบล้อ 
และแบบมีขาได้ 
ภายไต้เวลาที่
กําหนด  

สามารถออกแบบ
เชิงวิศวกรรม การ
ต่อโครงสร้างที่มี
ความสมมาตรใน
การประกอบ
ช้ินส่วน จุดรับแรง 
ที่มีความแข็งแรง 
สามารถประกอบ
ช้ินส่วนท่ีมีขนาดที่
กําหนด สามารถ
ประกอบทดเฟือง 
ได้ ออกแบบ
หุ่นยนต์ที่มีการ
เคลื่อนที่แบบล้อ 
และแบบมีขาได้   

สามารถการ
ออกแบบเชิง
วิศวกรรม การต่อ
โครงสร้างที่มีความ
สมมาตรในการ
ประกอบช้ินส่วน จุด
รับแรง ท่ีมีความ
แข็งแรง สามารถ
ประกอบช้ินส่วนท่ีมี
ขนาดที่กําหนด 
เข้าใจการทดเฟือง 
อาจารย์ต้องอธิบาย
เพิ่มเตมิในบางส่วน  
สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ตาม
คําแนะนําของ
อาจารยไ์ด้ตาม
วัตถุประสงค์ ภายไต้
คําแนะนําของ
อาจารย์เป็นระยะ 

สามารถออกแบบ
เชิงวิศวกรรม การ
ต่อโครงสร้างที่ยัง
ขาดความสมมาตร 
การประกอบ
ช้ินส่วน จุดรับแรง 
ที่มีความแข็งแรง 
พอใช้ได้ แต่อาจารย์
ต้องช้ีแนะเพิ่มเติม
ด้านการประกอบ 
สามารถประกอบ
ช้ินส่วนท่ีมีขนาดที่
กําหนด แต่มีการ
แก้ไขหลายครั้ง 
สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ที่สามารถ
เคลื่อนที่ด้วยล้อ 
และ ขาดกลได้ ตาม
คําแนะนํา ของ
อาจารย์  

สามารถออกแบบ
เชิงวิศวกรรม การ
ต่อโครงสร้าง ท่ียัง
ขาดความสมมาตร 
การประกอบ
ช้ินส่วน จุดรับแรง 
ที่มีความแข็งแรง 
แต่เกิดปญัหาในการ
เลือกใช้ช้ินส่วนท่ี
เหมาะสม โดย
อาจารย์ต้องช้ีแนะ
เพิ่มเตมิด้านการ
ประกอบ และการ
ใช้ช้ินส่วน สามารถ
ประกอบช้ินส่วนท่ีมี
ขนาดที่กําหนด แต่มี
การแก้ไขหลายครั้ง 
สามารถประกอบ
หุ่นยนต์ที่สามารถ
เคลื่อนที่ด้วยล้อ 
และ ขาดกลได้ โดย
อาจารย์ต้อง
ควบคุมดูแลอย่าง
ไกล้ชิด 
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ลําดับที ่ รายการประเมิน 

ระดับความ
สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 

1 การเขียนข้ันตอนวิธ ี
(Algorithm design) 
1 ด้านการเขียนข้ันตอนวิธี (Algorithm)  
สามารถอธิบายขั้นตอนวิธีและแสดงข้ันตอนการทํางานได้อย่าง
ถูกต้อง  

    

2 การคิดเชิงนามธรรม(Abstraction) 
2 ด้านการคิดเชิงนามธรรม (Abstraction) 
สามารถ มองภาพรวมของปัญหาและสามารถเขียนอธิบายการ
ทํางานได้อย่างเข้าใจ 

    

3 การเขียนคําสั่งวนซ้ํา(Iteration) 
3 ด้านการเขียนคําสั่งวนซ้ํา (Iteration) 
มีความเข้าใจในการทํางานและทิศทางของการทํางานมีความ
เข้าใจด้านตรรกะเงื่อนไขและสามารถเขียนคําสั่งโอนซ้ําได้อย่าง
ถูกต้อง สามารถประยุกต์ใช้กับสถานการณต์ัวอย่างได้อย่าง
สมบูรณ์  

    

4 ข้อมูล(Data) 
มีความรู้ความเข้าใจดา้นข้อมูลการรับเข้าข้อมลูด้วยการสัมผสัแสง
ระยะทาง และการจดัทิศทางไปองศาสามารถอธิบายการทํางาน
ของการรับเข้าและการสั่งการข้อมลูทุกชนิดได้อยา่งเข้าใจ 

    

5 การคิดเชิงระบบ (System) 
5 ด้านการคิดเชิงระบบ(System) 
สามารถมองภาพรวมการทํางานท้ังหมดของหุ่นยนต์ได้และ
ออกแบบกลไกต่าง ๆ เบื้องต้นทางด้านซอฟต์แวร์และฮาร์ดแวร์ได้
อย่างถูกต้อง  

    

6 การจัดการปัญหา(Problem Solving) 
สามารถตรวจสอบปัญหาได้ทุกกรณีอย่างเข้าใจและแก้ปัญหาได้
อย่างถูกจุดตามกรณีปญัหาที่เกดิขึ้น  
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ลําดับที ่ รายการประเมิน 

ระดับความ
สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 

7 การตรวจสอบข้อผดิพลาด (error detection) 
สามารถหาข้อผิดพลาดจากการเขยีนโปรแกรมได้ถูกต้องและ
สามารถไล่คําสั่งการทํางานใหม่เมือ่แก้ไขเสร็จและแก้ปัญหาไดต้รง
จุด 

    

8  การออกแบบทางวิศวกรรม (Engineering design) 
มีความรู้ทางด้านกลศาสตร์โครงสร้างการออกแบบแรงการยก 
อัตราทดเฟืองและการประยุกต์ใช้ช้ินส่วนท่ีมีความสําคัญ และ
สามารถสรา้งกลไกอยา่งง่ายในการทํางานของหุ่นยนต์ได้  

    

 
ความคิดเห็นของผู้เชี่ยวชาญ 

ลําดับ
ที ่

รายการประเมิน 

ความคิดเห็นของผูเ้ชี่ยวชาญ  

ค่าเฉลี่ย ข้อเสนอแนะ คนที่ 1 คนที่ 2 คนที่ 3 คนที่ 4 คนที่ 5 

-1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 

1 การเขียนขัน้ตอน
วิธ ี
(Algorithm 
design) 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

 
√ 

 
0.8 มีขั้นตอน

ที่เยอะ
จนเกินไป
ต้องปรับ
ให้น้อยลง 

2 การคิดเชิง
นามธรรม
(Abstraction) 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 1 

 

3 การเขียนคําส่ังวน
ซํ้า(Iteration) 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 1 

 

4 ข้อมูล(Data) 
  

√ 
  

√ 
  

√ 
  

√ 
  

√ 1 
 

5 การคิดเชิงระบบ 
(System) 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 1 

 

6 การจดัการปัญหา
(Problem 

  
√ 

  
√ 

 
√ 

   
√ 

  
√ 0.8 ควรปรับ

ให้ง่ายขึ้น
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ลําดับ
ที ่

รายการประเมิน 

ความคิดเห็นของผูเ้ชี่ยวชาญ  

ค่าเฉลี่ย ข้อเสนอแนะ คนที่ 1 คนที่ 2 คนที่ 3 คนที่ 4 คนที่ 5 

-1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 -1 0 +1 

Solving) เพราะ
อาจใช้
เวลานาน
เพื่อ หา
คําตอบ  

7 การตรวจสอบ
ข้อผิดพลาด 
( error 
detection) 

 
√ 

   
√ 

 
√ 

   
√ 

  
√ 0.8 ควรระบุ

ให้ง่ายขึ้น
เนื่องจาก
ข้อผิดพล
าดบางจุด
หายาก  

8  การออกแบบทาง
วิศวกรรม 
(Engineering 
design) 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 

  
√ 1 

 

 
ค่าดัชนีความสอดคล้องความเห็นของผู้เชี่ยวชาญรวมทั้งฉบับเท่ากับ 0.92  
เกณฑ์ประเมินความสอดคล้อง  
คะแนน 1 หมายถึง มีความสอดคล้อง 
          0 หมายถึง ไม่แน่ใจ 
         -1 หมายถึง ไม่มีความสอดคล้อง 
 หากดัชนีความสอดคล้องมากกว่าหรือเท่ากับ 0.50 ถือว่าสอดคล้อง ไม่ต้องปรับปรุงแก้ไข 
และ ถ้าหาก ค่าดัชนีความสอดคล้องไม่ถึง 0.50 ถือว่าต้องปรับปรุงแก้ไขต่อไป 
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การประเมินชิ้นงานที่ให้ทําระหว่างการจัดกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์ เพ่ือส่งเสริม
ทักษะการคิดเชิงคํานวณ สําหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 จุดประสงค์ที่ตั้งไว้ 80% ทุกข้อดังตารางด้านล่าง 

ช้ินงาน 1 2 3 4 5 6 7 8 รวม % 

กลุ่มที ่           
1 5 5 5 4 5 5 5 4 38 95 

2 4 5 5 5 5 5 5 5 39 97.5 

3 5 4 4 4 5 5 5 5 37 92.5 

4 4 4 4 5 4 4 5 5 35 87.5 

5 5 5 4 4 5 4 5 4 36 90 

6 5 4 4 4 4 4 5 4 34 85 

7 5 4 5 5 5 5 5 5 39 97.5 

8 4 5 5 4 5 4 3 3 33 82.5 

9 4 5 5 5 5 4 5 5 38 95 

10 5 4 5 4 5 4 5 5 37 92.5 

รวม  91.5 

 
 จากตาราง แสดงค่าคะแนนการประเมินชิ้นงานของนักเรียนในแต่ละกลุ่มโดยนําคะแนน
จากการประเมินงานให้นักเรียนทําระหว่างการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ แต่ละหน่วยมีค่าคะแนนเฉลี่ย
เท่ากับ 91.5% 

 
 



 
 

 

ภาคผนวก ฎ ผลการประเมินความสอดคล้องของข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณ 
 
ตาราง 9 ผลการประเมินความสอดคล้องของข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณจากผู้เชี่ยวชาญ

ทั้ง 5 ท่าน ได้ท าการประเมินความเหมาะสมของรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้
โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะการคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษา
ตอนปลายไว้ดังนี้ 

 
ข้อสอบ
ข้อที ่

คนท่ี 
1 

คนท่ี 
2 

คนท่ี 
3 

คนท่ี 
4 

คนท่ี 
5 

ผลรวม IOC แปลผล ทักษะที่วัด 

1 1 0 1 1 0 3 0.60 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 

2 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม - 

3 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

4 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

5 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 
6 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 
7 1 0 1 1 1 4 0.80 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 

8 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

9 0 1 1 1 1 4 0.80 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม - 

10 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม ขั้นตอนวิธ ี

11 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม ขั้นตอนวิธ ี

12 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม ขั้นตอนวิธ ี

13 1 1 1 1 0 4 0.80 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม ขั้นตอนวิธ ี

14 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 
15 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ ขั้นตอนวิธ ี
16 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ การคิดเชิง
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ข้อสอบ
ข้อที ่

คนท่ี 
1 

คนท่ี 
2 

คนท่ี 
3 

คนท่ี 
4 

คนท่ี 
5 

ผลรวม IOC แปลผล ทักษะที่วัด 

นามธรรม 

17 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

18 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

19 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 

20 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

21 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

22 1 1 1 1 0 4 0.8 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

23 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

24 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

25 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 

26 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

27 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ 
การคิดเชิง
นามธรรม ขั้นตอนวิธ ี

28 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ แตกปัญหา การหารูปแบบ 

29 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

30 1 1 1 1 1 5 1.00 ใช้ได้ การหารูปแบบ 
การคิดเชิง
นามธรรม 

 
 
 



 
 

 

ภาคผนวก ฏ ข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณก่อนเรียน 
 
 
 

 
    

         วิทยาการค านวณ ม.4 
 

ข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณก่อนเรียน   ปีการศึกษา 2565 
รายวิชา วิทยาการคํานวณ             โรงเรียนสาธิตมหาวทิยาลัยพะเยา 
 
 

 
ชื่อ………………………………………………………………ห้อง………………เลขที…่…………… 

 

 
  

ค าสั่งและค าชี้แจง 
1. ข้อสอบมีทั้งหมด 40 ข้อ โดยเลือกตอบ 4 ตัวเลือก 
2.  ให้นักเรียนเลือกคําตอบที่ถูกที่สุดเพียงข้อเดียวโดยฉีกกระดาษคําตอบจากด้านหลังตัว

ข้อสอบ 
3. ให้นักเรียนดึงกระดาษคําตอบจากด้านหลังเพ่ือความสะดวกในการตอบคําถาม 
4. หากพบพฤติกรรมส่อทุจริต ถือเป็นความผิดร้ายแรงนักเรียนจะถูกลงโทษทางวินัยจนถึง

ที่สุดและการสอบของนักเรียนครั้งนี้มีคะแนนเป็นศูนย์และไม่ให้ด าเนินการสอบซ่อม 
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จงเลือกค าตอบที่ถูกต้องท่ีสุดเพียงค าตอบเดียวโดยการฝนลงในกระดาษค าตอบด้านหลังข้อสอบ 

ข้อที่ 1. 

 
 
 
 
 

 
ข้อใดคือส่วนประกอบ ที่มีลักษณะคล้าย
มอเตอร์ ที่มีหน้าที่เดียวกับในภาพ 
 

A. 

 
กล่องควบคุม (EV3 Brick) 

B 

 
มอเตอร์ขนาดเล็ก (EV3 Motor) 

C.                      
              เซนเซอร์ วัดแสง(Color Sensor) 

D.               
        เซนเซอร์ระยะทาง(Ultrasonic Sensor) 
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ข้อที่ 2. 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย -ขวา) 2 ล้อ ของ
หุ่นยนต์ 3 ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่าง
กัน กล่าวคือ ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 
50 เมตรต่อวินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็ว 30 เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่
ในลักษณะใด ตามทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 
 

 

A. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B. เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไป
ทางขวา 

C. เคลื่อนที่ด้านหน้าและเลี้ยวโค้งโค้งไป
ทางซ้าย 

D. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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ข้อที่ 3. 

จากภาพ หุ่นยนต์ที่มีลักษณะ สามล้อ ควบคุมด้วย
ความต่างของความเร็วล้อซ้ายและล้อขวา โดยมีล้อ
เคลื่อนที่อิสระด้านหลัง 1 ล้อ หากต้องการให้หุ่นยนต์
เดินตรง ไปข้างหน้า จะมีลักษณะ การกําหนดจาก
โปรแกรมอย่างไร 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์ทํางาน 
 

 
 

 
 

A. 

 

B.    

 

C. 

 

D.  

 
 
 
 
 

ความเร็วของล้อซ้าย 
ความเร็วของล้อขวา 

เวลาก าหนดเป็นวินาที 

กรณีที่ล้อซา้ยต่อพอรต์ B และขวาต่อ C 
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ข้อที ่4. 

จากภาพ แสดงถึงหน้าจอการกําหนดเงื่อนไขของ
ลักษณะการหมุนของมอเตอร์ล้อ

 
โดยการกําหนดเงื่อนไขการหมุนคือ 
Off หมายถึง สั่งให้มอเตอร์หยุดทํางาน 
On หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน 
On for Seconds หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดย 
กําหนดการทํางานเป็นวินาที เช่น สั่งให้ล้อหมุน 1 
วินาที 
On for Degree หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดเป็น องศาของการหมุนของล้อ เช่นให้
ล้อ หมุนครึ่งรอบ (180 องศา) 
On for Rotations หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดการหมุนเป็นรอบของการหมุน เช่น สั่ง
ให้ล้อหมุน 2.5 รอบ หรือสองรอบครึ่ง 
ให้นักเรียนพิจารณาว่า การหมุนแบบใดท่ีมีการ
กําหนดได้ละเอียดที่สุด 

A. On for Seconds 
เนื่องจาก การกําหนดเวลา สามารถกําหนด
ได้น้อยกว่าหนึ่งวินาที หรือแม้กระทั่ง เสี้ยว
วินาทีหรือ 1/1000 วินาที 

B. On for Degree 
เนื่องจาก การกําหนดองศา สามารถกําหนด
ได้เป็นตัวเลของศาที่ละเอียดที่สุดได้แม้จะ
น้อยกว่า 0.01 องศา 

C. On for Rotations 
เนื่องจาก สามารถกําหนดการหมุนเป็นรอบ 
และ ละเอียดกว่าครึ่งรอบล้อ สามารถ
กําหนดได้ น้อยกว่า 1/1000 รอบ 
 

D. ทุกคําสั่งสามารถกําหนดให้ละเอียดได้
ตามความถนัดของการเขียนโปรแกรมในแต่
ละคน โดยที่ไม่ใช่คําสั่ง On และ Off 
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ข้อที่ 5. 

ข้อใดไม่ใช่หน้าที่ของอุปกรณ์มอเตอร์ 

 
 

A. ใช้หมุนเฟืองตัวหนอนเพ่ือเพ่ิมกําลังในการยก 

B. ใช้หมุนล้อเพ่ือเคลื่อนที่ 

C. ใช้หมุนฟังเฟืองเพ่ือยกแขน 

D. ใช้เป็นอุปกรณ์นําร่องเพ่ือให้เดินตามเส้น 
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ข้อที ่6. 

จากรูปฟันเฟืองต่อไปนี้ ข้อใดให้อัตราทดที่ได้กําลัง
แรงบิดที่มากท่ีสุดในการหมุน 

 
ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง  

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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ข้อที่ 7. 

 
ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง  

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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ข้อที่ 8 

ภาพต่อไปนี้แสดงทิศทางการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์ จากจุด A จุด B และ จุด C ตามลําดับ 
จงออกแบบการเขียนโปรแกรมด้วยการเขียน
แผนภาพการวางลําดับขั้นตอนการเดินของ
หุ่นยนต์ดังต่อไปนี้  
 

 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์
ทํางาน 
1.เริ่มต้นให้หุ่นยนต์ เริ่มเดินจากจุด A 
2.สั่งให้หยุดที่จุด B 
3.สั่งให้หันเบน 90 องศาที่จุด B (270 องศา) 
4.สั่งให้เดินไปหยุดที่จุด C 

A.  

 
 

B.  
    

 
 

C.  

 
 

D.  

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

จุด C 

จุด B 

จุด A 
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ข ้อท่ี 9 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย-ขวา) 2 ล้อ ของหุ่นยนต์ 
3 ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่างกัน กล่าวคือ 
ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว – 20 มตรต่อ
วินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 30 
เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด 
ตามทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 
 
 

 
 

A.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B.เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไป
ทางขวา 

C.หุ่นยนต์จะเลี้ยวหันไปทางซ้ายเป็นวง
แคบ 
 

D.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

 

 
 
 
 
 
 
 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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ข้อที่ 10 

จากภาพต่อไปนี้แสดงการเดินของหุ่นยนต์ จาก Step 1 ไปยัง Step 4 
หากนักเรียนสามารถทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้แล้ว จํามีฟังก์ชันเดินตามเส้น นักเรียนสามารถ
นํามาใช้ในการวางแผนการเขียนโปรแกรมได้ จะมีวิธีอย่างไร ในการเดินตามลําดับ  
กรณี 1 เมื่อหุ่นยนต์เดินเจอทางเลี้ยว  
กรณี 2 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นมุมฉาก 
กรณี 3 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นเส้นจุดดําที่เป็นเส้นตัด 

 

 
 
 

 A. 

 
 
 
 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 
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B.      

 
 
 

C.  

 
 
 

 
 

D.  

 
 
 

 

Step1 Step2 Step3 
Step 4 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 

Step1 Step2 Step3 Step 4 



316 
 

 

ข ้อท่ี 11 

จากภาพที่แสดงดังต่อไปนี้ ข้อดคือการวางลําดับที่ถูกต้องในการเขียนโปรแกรมการเดินในลักษณะ
ตามภาพ 

 

 

A.  
 

B.  
     
 

 
 
 

C.  
 

 

 
 

 

เล้ียวขวา เดินหนา้1ช่อง เล้ียวซา้ย 
เดินหนา้ 

เดินหนา้4ช่อง 

วนซ้ํา 2 รอบ 

เล้ียวขวา เดินหนา้1ช่อง เล้ียวซา้ย 
เดินหนา้ 

เดินหนา้4ช่อง 

เล้ียวขวา เดินหนา้1ช่อง เล้ียวซา้ย 
เดินหนา้ 

เดินหนา้4ช่อง 

วนซ ้ า 4 รอบ 
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D.  
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เล้ียวขวา เดินหนา้1ช่อง เล้ียวซา้ย 
เดินหนา้ 

เดินหนา้4ช่อง 

วนซ ้า 6 รอบ 
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ข้อที่ 12 

จากภาพ หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด 
 
 
 
 
 
 
 
 
**อธิบายประกอบ  การเขียนโปรแกรมการเดินของหุ่นยนต์ โดยมีการ 
 
กําหนดค่าการทํางานของมอเตอร์ดังต่อไปนี้ 
 
 
 
 
 
 
 

A.เดินไปข้างหน้าแล้ว
หยุด 

B.ถอยไปข้างหลัง  
   ล้อหมุนสองรอบ 

C.เดินหน้า กลับหลัง
หันแล้วเดินมาจอดท่ี
เดิม 

D.หมุนสองรอบแล้ว
เดินหน้า สองรอบ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

เดินหนา้ เล้ียว ขวา 90 องศา เดินหนา้ 

วนซ ้า 2 

รอบ 

หยดุ 
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ข้อที่ 13 

จากภาพ การเดินของหุ่นยนต์จะเป็นลักษณะใด 
 

 

A.เดินหน้า → เดินเป็นวงกลม→ แล้วกลับมาที่เดิม(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

B.หมุนกลับหลังหัน → เดินหน้า → หยุดเดิน(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น)                                                                                               

C.เดินหน้า → หมุนกลับหลังหัน → ถอยหลัง(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

D.เดินหน้า→ หมุนกลับหลังหัน→ เดินหน้า (หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น) 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



320 
 

 

ข้อที ่14 

ช้อใดเป็นปัจจัยที่ไม่เกี่ยวข้องในการใช้เซนเซอร์
แสง 
 

 

 
เซนเซอร์แสง ใช้หลักการสะท้อนแสง โดยใช้แสง
เลเซอร์อ่านค่าแสงเลเซอร์ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิว 
และได้ค่าสีสะท้อนกลับมาออกเป็นค่าต่าง ๆ  

A.สีผิวของวัตถุ 

B.ความสว่างของห้อง 

C.สีของแสงที่อ่านรับค่า 
 

D.น้ําหนักของวัตถุด้านหน้าหุ่นยนต์ 
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ข้อที่ 15 

บล็อกควบคุมเวลา ข้อใดคือคําสั่งที่ถูกต้องสําหรับการสั่งให้หุ่นยนต์ หยุดเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง ห่าง 
50 เซนติเมตร 

 
จากตัวอย่าง บล็อกควบคุมเวลา ใช้เป็นเงื่อนไขในการสั่งการทํางาน จากภาพ เป็นกรณีของ การ
สั่งให้ อุปกรณ์  Ultrasonic  ที่สามารถกําหนดค่าการหยุด โดยสามารถสั่ งเป็น หน่วย นิ้ ว 
เซนติเมตร เมตร ได้ 

 
อุปกรณ์ Ultrasonic  
ที่เป็น อุปกรณ์วัดระยะทางด้วยคลื่นเสียง Ultrasonic ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิวปลายทาง และ วัดค่า
สะท้อนด้วยเวลา ของคลื่นเสียงสะท้อนกลับ เมื่อระยะเวลาห่างกันมาก ของการสะท้อนกลับของ
เสียง Utrasonic มีมากขึ้น ยิ่งทําให้ ระยะทางของวัตถุกับ Sensor มากขึ้น หลักการคลื่นเสียง
สะท้อนแบบนี้ ใช้ทั่วปกับ อุปกรณ์ เรดาร์  ระบบนําร่องไต้น้ํา (Sonar) เซนเซอร์ถอยจอดของ
รถยนต์ ฯลฯ 
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A เดินหน้า → if (เซ็นเซอร์ Ultra sonic มีค่าเท่ากับ 50 เซนติเมตร) 
                      {  หยุดการเดิน(); }  
                   else{ เดนหน้า();} 
 

B   A ถอยหลัง → if (เซ็นเซอร์ Ultra sonic มีค่าเท่ากับ 50 เซนติเมตร) 
                      {  เดินหน้า(); }  
                   else{ หยุดการเดิน();} 
 

C เดินหน้า → if (เซ็นเซอร์ Ultra sonic มีค่าน้อยกว่า 50 เซนติเมตร) 
                      {  หยุดการเดิน(); }  
                   else{ เดนหน้า();} 
 

D เดินหน้า → if (เซ็นเซอร์ Ultra sonic มีค่ามากกว่า 50 เซนติเมตร) 
                      {  หยุดการเดิน(); }  
                   else{ เดนหน้า();} 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



323 
 

 

ข้อที่ 16 

ถ้าเซ็นเซอร์มีการติดตั้งชิดกับล้อจะเกิดผลอย่างไรในการ
เดินตามเส้นของหุ่นยนต์ 
 
ภาพตัวอย่าง 1 ระยะทาง เซนเซอร์แสงและล้อที่ชิดกัน 
 

 
 
 

ภาพตัวอย่าง 2 ระยะทาง เซนเซอร์ และล้อที่ห่างกัน 
 

 
 
 

A.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลงเนื่องจาก 
การเดินของหุ่นยนต์จะใช้คําสั่งเดิม 

B.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลง เนื่องจาก 
เซนเซอร์แสงสามารถอ่านค่าได้เท่ากัน
ได้ทุกตําแหน่ง 

C.เกิด เนื่องจาก ระยะห่าง กับการวิ่ง
ส่งผลต่อการเดินและการเลี้ยวของ
หุ่นยนต์ การติดเซนเซอร์ไว้ไกลล้อ 
หากยิ่งติดห่าง ยิ่งทําให้ล้อเลี้ยวเบน
ก่อนเมื่อเจอตรวจเส้นสีดํา หากติดชิด
ล้อเกินไป จะทําให้ การตามเส้นช้ากว่า 
เนื่องจาก ตรวจพบการเลี้ยวพร้อมกับ
ตําแหน่งล้อ ในบางกรณี อาจสั่งล้อให้
เลี้ยวได้ไม่ทัน 

D.เกิด เนื่องจากระยะห่างของเซนเซอร์ 
หากมีการตั้งไว้ห่างล้อ จะเดินได้แม่น
ขึ้น และเลี้ยวเบนได้ในวงแคบ หากติด
ไว้ไกล้ล้อ ทําให้การเลี้ยวแม่นยําขึ้น 
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ข้อที่ 17 

ข้อใดเป็นประโยชน์ของเซนเซอร์แสง 
 

 
 

A.ทราบระยะห่างของวัตถุเพ่ือเป็นเงื่อนไขของ
การเขียนโปรแกรม 
 

B.ทราบการหมุนของมอเตอร์เพ่ือเป็นเงื่อนไข
ของการเขียนโปรแกรม 
 

C.ทราบค่าแสงกลางวันและกลางคืนเพื่อเป็น
เงื่อนไขของการเขียนโปรแกรม 
 
 

D.ใช้ตรวจสอบ แสง และสีของวัตถุ เพื่อนําไป
วางเงื่อนไขการเขียนโปรแกรม 
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ข้อที่ 18 

หากติดตั้งล้อที่มีขนาดไม่เท่ากันจะส่งผลต่อการเดิน
อย่างไร 
ล้อขนาดใหญ่ 

 
ล้อขนาดเล็ก 

 
  

 
 

A.มีผลต่อการตั้งรอบล้อ หากรอบล้อไม่
เท่ากันอาจทําให้การเดินเกิดการเอียง
หรือเบนได้ 
 

B.มีผลต่อการเดินเนื่องจาก การเดิน
อาจเป็นเส้นโค้งเพราะรอบล้อไม่เท่ากัน 
 

C.มีผลต่อการกะระยะเลี้ยว เนื่องจาก 
ขนาดล้อไม่เท่ากัน อาจทําให้การเบน
เลี้ยวซ้าย ไม่เท่ากับการเบนเลี้ยวขวา 
 
 

D.ถูกทุกข้อ 
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ข้อที่ 19 

แท่งแกนเสียบที่เป็นโครงสร้างกากบาทจากภาพชิ้นส่วน
ต่อไปนี้ ข้อใดสามารถนําไปประกอบแล้วยึดได้แน่นที่สุด 
 

 

 
 
 

A.  

 

B.  

 

C. 

 
 

D.  
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ข้อที ่20. 

การกําหนดเส้นสีดําเพ่ือการตรวจสอบของหุ่นยนต์ มี
ประโยชน์อย่างไร 

 
 

 
 

  

 
 

A.เพ่ือให้หุ่นยนต์หยุดเดิน 
 

B.เพ่ือนับว่าเส้นสีดํามากี่เส้นก่อนนํามา
เขียนเงื่อนไข 
 

C.เพ่ือใช้นับการเดินทางและกําหนด
ตําแหน่งของหุ่นยนต์ในสนาม 
 
 

D.ถูกทุกข้อ 
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ข้อที ่21 

การติดตั้ง แกนล้อ ท่ีมีความห่างด้านซ้ายและ
ด้านขวาท่ีไม่เท่ากัน จะส่งผลอย่างไรในการเดิน 
ของหุ่นยนต์ จะเกิดสิ่งใดขึ้นในตอนปล่อยหุ่นยนต์ 
 

 

A.หุ่นยนต์จะวิ่งเร็วขึ้น 
 

B.หุ่นยนต์จะสั่นในตอนวิ่ง 
 

C.หุ่นยนต์จะวิ่งไม่ตรง 
 

D.หุ่นยนต์จะไม่สามารถวิ่งได้  
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ข้อที ่22 

การทําให้หุ่นยนต์วิ่งเร็วขึ้น มีวิธีการอย่างไรบ้าง 

 
 
 

A.เร่งรอบมอเตอร์ให้มีความเร็วมากขึ้น   

B.ใช้เฟืองที่มีขนาดใหญ่กว่าหมุนเฟืองที่
มีขนาดเล็กกว่า   

C.เพ่ิมขนาดล้อทําให้เส้นรอบวงมากขึ้น
เพ่ือเพ่ิมระยะทาง 

D.ถูกทุกข้อที่กล่าวมา  
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ข้อที่ 23 

หากต้องการให้หุ่นยนต์มีความสามารถในการดันวัตถุ
ขนาดใหญ่ควรเสริมสิ่งใดในตัวหุ่นยนต์ 

 
 
 

A.ปรับความเร็วมอเตอร์ให้มีความเร็วมาก
ขึ้น 

 

B.เพ่ิมขนาดของล้อให้มีขนาดที่ใหญ่ข้ึน 

 
  

C.ใช้เฟืองทด ลดขนาดล้อ เพ่ือเพ่ิมแรงบิด 

  

D.ปรับความสูงของตัวหุ่นให้มีความสูงที่มาก
ขึ้น  
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ข้อที ่24 

หากมีการเดินด้วยเซนเซอร์แสง เพ่ือตามเส้น เหตุ
ใดการเดินตามเส้นในลักษณะนี้ ถึงได้มีอาการเดิน
ส่ายมากกว่า การเดินตามเส้น ด้วย เซนเซอร์แสง 2 
ตัว  

 
 

 
 

A เซนเซอร์แสงตัวเดียว จะทําให้เสียสมดุลย์
ของหุ่นยนต์ เพราะ ในภาพ มีการติด
ด้านซ้าย 

B มีอาการส่ายเนื่องจาก เมื่อหุ่นยนต์หลุด
จากเส้น ทําให้มีการเลี้ยวกวาดเพ่ือหาเส้น
ดําต่อไปเรื่อย ๆ จนเกิดอาการหมุนซ้าย
หมุนขวาด้วยความรวดเร็ว จนเห็นเป็น
อาการส่าย 

C เซนเซอร์แสงทําให้หุ่นยนต์ส่ายเนื่องจาก 
การทํางานของเซนเซอร์แสง จะส่งผลตรง
กับมอเตอร์ด้านใดด้านหนึ่ง ทําให้เกิดอาการ
ส่ายในขณะที่หุ่นยนต์กําลังวิ่ง 

D เซนเซอร์แสงอาจมีความไวต่อการสะท้อน
แสงมาก ทําให้ความไวต่อแสง มีการส่ง
คําสั่งไปยังมอเตอร์โดยตรงทําให้หุ่นยนต์เกิด
อาการส่ายไปส่ายมา 
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ข้อที่ 25 

หากชิ้นส่วนสีเหลือติดอยู่โดยไม่สามารถดึงออกได้ 
วิธีใดทําให้การนําชิ้นส่วนสีเหลืองออกได้โดย
เสียหายน้อยที่สุด 

 
 
 

A ใช้มีดหรือของมีคมแกะชิ้นส่วนออก 

 

Bใช้ปากกาหรือหัวดินสอดันออก 

 

Cใช้ชิ้นส่วนแกนแท่งกากบาทที่มีรูปทรง
เดียวกัน ดันชิ้นส่วนออก 

 

 D ใช้เล็บจิกชิ้นส่วนออก 

 

 
 



333 
 

 

ข้อที่ 26 

หากติดเซนเซอร์วัดแสงบริเวณด้านหลังของหุ่นยนต์ 
จะสามารถเดินตามเส้นดําได้หรือไม่ 

 
 

 
 
 

A สามารถเดินได้เนื่องจากเซนเซอร์แสงยัง
ทํางานปกติ 

B สามารถเดินตามเส้นได้ แต่อาจส่งผลต่อ
ความผิดพลาดในการเดินเลี้ยว 
 

C ไม่สามารถเดินตามเส้นได้เนื่องจาก
ตําแหน่งเซนเซอร์ไม่ได้อยู่ด้านหน้า 

 

D ไม่มีข้อใดถูก 
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ข ้อท่ี 27 

เราสามารถวางเงื่อนไขได้อย่างไรเมื่อเจอเส้นดําด้าน
หน้าที่เป็นจุดตัด  
 
 

 
 

A เมื่อค่าของล้ออยู่ในรอบที่กําหนด 
จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่
กําหนด 

 

B เมื่อเซนเซอร์แสงด้านซ้ายและ
ด้านขวาเจอสีดํา เป็นตัวเช็ค จากนั้น 
เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่กําหนด 

C เมื่อกําหนดค่าให้เซนเซอร์ทิศทางหัน
องศาของหุ่นยนต์ให้ตรงกับเงื่อนไข 
จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่
กําหนด 

 

D เมื่อใช้เซนเซอร์ระยะทางกําหนด
ความห่างของกําแพง จากนั้น เขียน
คําสั่งเงื่อนไขตามท่ีกําหนด 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 



335 
 

 

ข้อที่ 28 

การทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้น ข้อใดวางลําดับการวาง
เงื่อนไขการเดินได้ถูกต้อง 
ภาพที ่1 

 
ภาพที ่2 

 

A ภาพที ่1 หากเซนเซอร์แสงด้านหน้าขวา
ตรวจพบเส้นสีดํา ให้สั่งเดินตรง  ภาพที่ 2 
หากเซนเซอร์แสงด้านขวาตรวจพบสีดํา 
ให้เลี้ยวซ้าย และหากเซนเซอร์แสดงทั้ง
สองตรวจพบสีขาวให้เลี้ยวขวา 
 

 

B หากเซนเซอร์แสงไม่ตรวจพบเส้นสีดําให้
เดินตรง ภาพที่ 1 หากเซนเซอร์แสง
ด้านหน้าตรวจพบสีดําทั้งซ้ายและขวา ให้
เดินตรง ภาพที่ 2 หากเซนเซอร์แสงทั้ง
สอง เจอสีขาวทั้งสองตัว ให้หยุดการเดิน 

C ภาพที ่1 หากเซนเซอร์แสงด้านหน้า
ขวามือเจอสีดําให้เลี้ยวซ้าย และ ภาพที่ 2 
หากเซนเซอร์แสงด้านหน้าซ้ายเจอสีดําให้
เลี้ยวขวา และหากเจอเส้นสีดําทั้ง 2 ฝั่งให้
เดินไปข้างหน้า 

 

D ภาพที่ 1 เซนเซอร์แสงด้านขวาตรวจพบ
เส้นดํา สั่งให้เลี้ยวขวา และ ภาพที่ 2 หาก
เซนเซอร์แสงด้านซ้ายตรวจพบค่าแสงสีดํา 
ให้เลี้ยวซ้าย 
หากตรวจพบไม่เจอเส้นสีดํา สั่งให้หุ่นยนต์
เดินตรง 
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ข้อที ่29 

จากภาพ กรเลี้ยวที่ตําแหน่ง A และการเลี้ยวที่ตําแหน่ง 
B ต่างกันอย่างไร 

 
 
 

 
 

A วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยววง
แคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนช้ากว่าล้อซ้าย 
และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B ล้อขวา
หยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้างเดียวทํา
ให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

 

B  วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยว
วงแคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนเร็วกว่าล้อ
ซ้าย และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B ล้อ
ซ้ายหยุดหมุน และล้อขวาหมุนข้างเดียว
ทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

C  วงเลี้ยวในตําแหน่ง B เป็นการเลี้ยว
วงกว้างเกิดจาก ล้อซ้ายหมุนช้ากว่าล้อ
ขวา และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง A ล้อ
ขวาหยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้างเดียว
ทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

 

D ทั้งสองเส้นทาง เกิดจากการหมุนสวน
ทางกันของล้อ โดย เส้นวงเลี้ยว A วง
เลี้ยวแคบ เกิดจากการหมุนของล้อทั้ง 2 
อย่างรวดเร็ว และ เส้น B การหมุนของ
ล้อทั้ง 2 หมุนช้ากว่าทําให้การตีวงเลี้ยว
กว้างกว่า 
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ข้อที่ 30 

จากภาพต่อไปนี้ ข้อใดคือการวางลําดับที่ถูกร้องสําหรับการเดินจากจุด A ไปยัง จุด B ที่สั้นที่สุด 
 

 
 

A 
 
 
 
 
 

B 
 
 
 
 
 

START

STOP



338 
 

 

C 
 
 
 
 

D 
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กระดาษค าตอบรายวิชา วิทยาการค านวณ ชั้นมัธยมศึกษาปีท่ี 4 

 
 

 
 

ช่ือ – นามสกุล เลขท่ี 

 
ห้อง 



 
 

 

ภาคผนวก ฐ ข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณหลังเรียน 
 
 
 
 
 

       
 
วิทยาการค านวณ ม.4 

 
ข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณหลังเรียน   ปีการศึกษา 2565 
รายวิชา วิทยาการคํานวณ             โรงเรียนสาธิตมหาวทิยาลัยพะเยา 
 
 

 
ชื่อ………………………………………………………………ห้อง………………เลขที…่…………… 

 

ค าสั่งและค าชี้แจง 
1. ข้อสอบมีทั้งหมด 40 ข้อ โดยเลือกตอบ 4 ตัวเลือก 
2. ให้นักเรียนเลือกคําตอบที่ถูกที่สุดเพียงข้อเดียวโดยฉีกกระดาษคําตอบจากด้านหลังตัว

ข้อสอบ 
3. ให้นักเรียนดึงกระดาษคําตอบจากด้านหลังเพ่ือความสะดวกในการตอบคําถาม 
4. หากพบพฤติกรรมส่อทุจริต ถือเป็นความผิดร้ายแรงนักเรียนจะถูกลงโทษทางวินัยจนถึงที่สุด

และการสอบของนักเรียนครั้งนี้มีคะแนนเป็นศูนย์และไม่ให้ดําเนินการสอบซ่อม 
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จงเลือกค าตอบที่ถูกต้องท่ีสุดเพียงค าตอบเดียวโดยการฝนลงในกระดาษค าตอบด้านหลังข้อสอบ 

ข้อที่ 1 

 
 
 
 
 

 
มอเตอร์ขนาดใหญ่ (EV3 Large Motor) 

เป็นชิ้นส่วนที่สําคัญสําหรับการสร้างหุ่นยนต์ 
ผู้สร้างหุ่นยนต์สามารถประยุกต์การหมุนของ
มอเตอร์เพื่อให้หุ่นยนต์สามารถทําหน้าที่ 
ต่าง ๆ ได้เช่น การเคลื่อนที่ การจับสิ่งของ 
เป็นต้น 
อุปกรณ์ชนิดใดในตัวเลือก ที่มีหน้าที่คล้ายกับ
มอเตอร์ขนาดใหญ่ 
 

A. 

 
กล่องควบคุม (EV3 Brick) 

B 

 
มอเตอร์ขนาดเล็ก (EV3 Motor) 

C.                      
              เซนเซอร์ วัดแสง(Color Sensor) 

D.               
        เซนเซอร์ระยะทาง(Ultrasonic Sensor) 
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ข้อที่ 2 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย -ขวา) 2 ล้อ ของ
หุ่นยนต์ 3 ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่าง
กัน กล่าวคือ ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 
50 เมตรต่อวินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็ว 30 เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่
ในลักษณะใด ตามทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 

 

A. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B. เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไปทางขวา 

C. เคลื่อนที่ด้านหน้าและเลี้ยวโค้งโค้งไป
ทางซ้าย 

D. เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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ข้อที่ 3 

จากภาพ หุ่นยนต์ที่มีลักษณะ สามล้อ ควบคุมด้วย
ความต่างของความเร็วล้อซ้ายและล้อขวา โดยมีล้อ
เคลื่อนที่อิสระด้านหลัง 1 ล้อ หากต้องการให้หุ่นยนต์
เดินตรง ไปข้างหน้า จะมีลักษณะ การกําหนดจาก
โปรแกรมอย่างไร 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์ทํางาน 
 

 
 

 
 

A. 

 

B.    

 

C. 

 

D.  

 
 
 
 
 

ความเร็วของล้อซ้าย 
ความเร็วของล้อขวา 

เวลาก าหนดเป็นวินาที 

กรณีที่ล้อซา้ยต่อพอรต์ B และขวาต่อ C 
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ข้อที ่4 

จากภาพ แสดงถึงหน้าจอการกําหนดเงื่อนไขของ
ลักษณะการหมุนของมอเตอร์ล้อ

 
โดยการกําหนดเงื่อนไขการหมุนคือ 
Off หมายถึง สั่งให้มอเตอร์หยุดทํางาน 
On หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน 
On for Seconds หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดย 
กําหนดการทํางานเป็นวินาที เช่น สั่งให้ล้อหมุน 1 
วินาที 
On for Degree หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดเป็น องศาของการหมุนของล้อ เช่นให้
ล้อ หมุนครึ่งรอบ (180 องศา) 
On for Rotations หมายถึง สั่งให้มอเตอร์ทํางาน
โดยกําหนดการหมุนเป็นรอบของการหมุน เช่น สั่ง
ให้ล้อหมุน 2.5 รอบ หรือสองรอบครึ่ง 
ให้นักเรียนพิจารณาว่า การหมุนแบบใดท่ีมีการ
กําหนดได้ละเอียดที่สุด 

A. On for Seconds 
เนื่องจาก การกําหนดเวลา สามารถกําหนด
ได้น้อยกว่าหนึ่งวินาที หรือแม้กระทั่ง เสี้ยว
วินาทีหรือ 1/1000 วินาที 

B. On for Degree 
เนื่องจาก การกําหนดองศา สามารถกําหนด
ได้เป็นตัวเลของศาที่ละเอียดที่สุดได้แม้จะ
น้อยกว่า 0.01 องศา 

C. On for Rotations 
เนื่องจาก สามารถกําหนดการหมุนเป็นรอบ 
และ ละเอียดกว่าครึ่งรอบล้อ สามารถ
กําหนดได้ น้อยกว่า 1/1000 รอบ 
 

D. ทุกคําสั่งสามารถกําหนดให้ละเอียดได้
ตามความถนัดของการเขียนโปรแกรมในแต่
ละคน โดยที่ไม่ใช่คําสั่ง On และ Off 
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ข้อที่ 5 

ข้อใดไม่ใช่หน้าที่ของอุปกรณ์มอเตอร์ 

 
 

A. ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ไปในทิศทางต่าง ๆ เช่น 
เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา 

B. หมุนฟันเฟืองเพ่ือต่อเป็นแขนกลหยิบจับ
สิ่งของ 

C. รับค่าการหมุนของล้อเพ่ือนําค่ามาคํานวณ 
วางแผนการเดินของหุ่นยนต์ 

D. รับค่าแสงสว่างของพ้ืนผิวต่าง ๆ เพ่ือนํามา
คํานวณ การเขียนโปรแกรม หุ่นยนต์เดินตามเส้น 
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ข้อที ่6 

จากรูปฟันเฟืองต่อไปนี้ ข้อใดให้อัตราทดที่ได้กําลัง
แรงบิดที่มากท่ีสุดในการหมุน 

 
ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง  

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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ข้อที่ 7 

 
ฟันเฟืองและอัตราทด (Gear Ratio)หมายถึง 
อัตราส่วนของฟันเฟืองเพ่ือกําหนดการหมุน หากเฟือง
ที่มีขนาดต่างกันรอบทีหมุนจะไม่เท่ากัน หากเฟืองขับมี
ขนาดเล็กกว่าเฟืองปลายทาง จําให้กําลังเพ่ิมข้ึน ยิ่ง
เฟืองขับมีขนาดเล็ก และเฟืองปลายทางมีขนาดใหญ่ 
จะทําให้กําลังแรงบิดหรือ(torque) จะเพ่ิมข้ึน หากเป็น
ฟันเฟืองทั่วไป อัตรากําลังจะขึ้นอยู่กับขนาดของเฟือง
ปลายทาง  

 
เฟืองอีกรูปแบบคือเฟืองตัวหนอน ใช้เฟืองต้นทางเป็น
แบบเกลียวตัวหนอนเป็นตัวสร้างแรงหมุน ใช้การหมุน
แบบขนานกันกับแกนหมุนฟันเฟืองปลายทาง  

A. 

 

B. 

 
 

C. 

 

D. 
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ข้อที่ 8 

ภาพต่อไปนี้แสดงทิศทางการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์ จากจุด A จุด B และ จุด C ตามลําดับ 
จงออกแบบการเขียนโปรแกรมด้วยการเขียน
แผนภาพการวางลําดับขั้นตอนการเดินของ
หุ่นยนต์ดังต่อไปนี้  
 

 
 
จากภาพตัวอย่างโปรแกรมสั่งการให้มอเตอร์
ทํางาน 
1.เริ่มต้นให้หุ่นยนต์ เริ่มเดินจากจุด A 
2.สั่งให้หยุดที่จุด B 
3.สั่งให้หันเบน 90 องศาที่จุด B (270 องศา) 
4.สั่งให้เดินไปหยุดที่จุด C 

A.  

 
 

B.  
    

 
 

C.  

 
 

D.  

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

จุด C 

จุด B 

จุด A 
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ข ้อท่ี 9 

จากภาพ ถ้าล้อหลัก(ซ้าย-ขวา) 2 ล้อ ของหุ่นยนต์ 3 
ล้อ  เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แตกต่างกัน กล่าวคือ 
ล้อด้านซ้าย เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว – 20 มตรต่อ
วินาที และล้อด้านขวาเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 30 
เมตรต่อวินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด ตาม
ทิศทาง ลูกศร 
 
 
 
 
 
 

 
 

A.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงทางด้านหน้า 

B.เคลื่อนที่ไปด้านหน้าและเลี้ยวโค้งไป
ทางขวา 

C.หุ่นยนต์จะเลี้ยวหันไปทางซ้ายเป็นวง
แคบ 
 

D.เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงไปด้านหลัง 

 

 
 
 
 
 
 
 

ล้อประคอง หมุนอสิระได้ 360 องศา 

หลัง 

หน้า 

ขวา ซ้าย 
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ข้อที่ 10 

จากภาพต่อไปนี้แสดงการเดินของหุ่นยนต์ จาก Step 1 ไปยัง Step 4 
หากนักเรียนสามารถทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นได้แล้ว จํามีฟังก์ชันเดินตามเส้น นักเรียนสามารถ
นํามาใช้ในการวางแผนการเขียนโปรแกรมได้ จะมีวิธีอย่างไร ในการเดินตามลําดับ  
กรณี 1 เมื่อหุ่นยนต์เดินเจอทางเลี้ยว  
กรณี 2 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นมุมฉาก 
กรณี 3 เมื่อหุ่นยนต์เดินไปเจอทางเลี้ยวที่เป็นเส้นจุดดําที่เป็นเส้นตัด 

 

 A. 

 
 
 
 
 
 
 
 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 
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B.      

 
 
 

C.  

 
 
 

 

D.  

 
 
 

 
 

Step1 Step2 Step3 
Step 4 

Step1 Step2 Step3 

Step 4 

Step1 Step2 Step3 Step 4 
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ข ้อท่ี 11 

จากภาพที่แสดงดังต่อไปนี้ ข้อดคือการวางลําดับที่ถูกต้องในการเขียนโปรแกรมการเดินในลักษณะ
ตามภาพ 

 

 

A. 
 
 
 
 
 
 
  

B.      
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C.  
 

 
 
 

 

D.  
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ข้อที่ 12 

จากภาพ หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในลักษณะใด 

 
**อธิบายประกอบ  การเขียนโปรแกรมการเดินของหุ่นยนต์ โดยมีการ 
 
กําหนดค่าการทํางานของมอเตอร์ดังต่อไปนี้ 
 
 

 
 
 
 
 

A.เดินไปข้างหน้า ล้อหมุน 
10 รอบ 

B.ถอยไปข้างหลัง  
   ล้อหมุนสิบรอบ 

C.เดินหน้า ล้อหมุน 10 
รอบกลับหลังหัน และ 
เดินกลับล้อหมุน 10 รอบ 

D.เดินข้างหน้า ล้อหมุน 
10 รอบหัน 90 องศา 
และเดินหน้าล้อหมุน อีก  
10 รอบ  

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ความเร็วของล้อซ้าย ความเร็วของล้อขวา 

การหมุนของรอบล้อ นับเป็นรอบของการหมุน 

กรณีที่ล้อซา้ยต่อพอรต์ B และขวาต่อ C 
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ข้อที่ 13 

จากภาพ การเดินของหุ่นยนต์จะเป็นลักษณะใด 
 

 

A.เดินหน้า → เดินเป็นวงกลม→ แล้วกลับมาที่เดิม(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

B.หมุนกลับหลังหัน → เดินหน้า → หยุดเดิน(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น)                                                                                               

C.เดินหน้า → หมุนกลับหลังหัน → ถอยหลัง(หุ่นยนต์จะจอดอยู่ถัดไป 120 เซนติเมตร) 

D.เดินหน้า→ หมุนกลับหลังหัน→ เดินหน้า (หุ่นยนต์จะจอดอยู่ที่เริ่มต้น) 
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ข้อที ่14 

ช้อใดเป็นปัจจัยที่ไม่เกี่ยวข้องในการใช้เซนเซอร์
แสง 
 

 

 
เซนเซอร์แสง ใช้หลักการสะท้อนแสง โดยใช้แสง
เลเซอร์อ่านค่าแสงเลเซอร์ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิว 
และได้ค่าสีสะท้อนกลับมาออกเป็นค่าต่าง ๆ  

A.ระยะทางของแสงกับวัตถุที่ตกกระทบ 

B.การสะท้อนของพ้ืนผิว ลักษณะผิวมัน ผิว
ด้าน 

C.เวลาของแสงในระหว่างวัน 
 

D.ความสั่นสะเทือนในการวิ่งของหุ่นยนต์ 
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ข้อที่ 15 

บล็อกควบคุมเวลา ข้อใดคือคําสั่งที่ถูกต้องสําหรับการสั่งให้หุ่นยนต์ หยุดเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง ห่าง 
50 เซนติเมตร 

 
จากตัวอย่าง บล็อกควบคุมเวลา ใช้เป็นเงื่อนไขในการสั่งการทํางาน จากภาพ เป็นกรณีของ  
การสั่งให้ อุปกรณ์  Ultrasonic  ที่สามารถกําหนดค่าการหยุด โดยสามารถสั่ งเป็น หน่วย 
นิ้ว เซนติเมตร เมตร ได้ 

 
อุปกรณ์ Ultrasonic  
ที่เป็น อุปกรณ์วัดระยะทางด้วยคลื่นเสียง Ultrasonic ที่ตกกระทบกับพ้ืนผิวปลายทาง และ วัดค่า
สะท้อนด้วยเวลา ของคลื่นเสียงสะท้อนกลับ เมื่อระยะเวลาห่างกันมาก ของการสะท้อนกลับของ
เสียง Utrasonic มีมากขึ้น ยิ่งทําให้ ระยะทางของวัตถุกับ Sensor มากขึ้น หลักการคลื่นเสียง
สะท้อนแบบนี้ ใช้ทั่วปกับ อุปกรณ์ เรดาร์  ระบบนําร่องไต้น้ํา (Sonar) เซนเซอร์ถอยจอดของ
รถยนต์ ฯลฯ 
 
 
 
 



358 
 

 

A  

B

 
 

C 

 
 

D 
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ข้อที่ 16 

ถ้าเซ็นเซอร์มีการติดตั้งชิดกับล้อจะเกิดผลอย่างไรในการ
เดินตามเส้นของหุ่นยนต์ 
 
ภาพตัวอย่าง 1 ระยะทาง เซนเซอร์แสงและล้อที่ชิดกัน 
 

 
 
 

ภาพตัวอย่าง 2 ระยะทาง เซนเซอร์ และล้อที่ห่างกัน 
 

 
 
 

A.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลงเนื่องจาก 
การเดินของหุ่นยนต์จะใช้คําสั่งเดิม 

B.ไม่เกิดการเปลี่ยนแปลง เนื่องจาก 
เซนเซอร์แสงสามารถอ่านค่าได้เท่ากัน
ได้ทุกตําแหน่ง 

C.เกิด เนื่องจาก ระยะห่าง กับการวิ่ง
ส่งผลต่อการเดินและการเลี้ยวของ
หุ่นยนต์ การติดเซนเซอร์ไว้ไกลล้อ 
หากยิ่งติดห่าง ยิ่งทําให้ล้อเลี้ยวเบน
ก่อนเมื่อเจอตรวจเส้นสีดํา หากติดชิด
ล้อเกินไป จะทําให้ การตามเส้นช้ากว่า 
เนื่องจาก ตรวจพบการเลี้ยวพร้อมกับ
ตําแหน่งล้อ ในบางกรณี อาจสั่งล้อให้
เลี้ยวได้ไม่ทัน 

D.เกิด เนื่องจากระยะห่างของเซนเซอร์ 
หากมีการตั้งไว้ห่างล้อ จะเดินได้แม่น
ขึ้น และเลี้ยวเบนได้ในวงแคบ หากติด
ไว้ไกล้ล้อ ทําให้การเลี้ยวแม่นยําขึ้น 
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ข้อที่ 17 

ข้อใดไม่ส่งผลต่อการอ่านค่าสีของหุ่นยนต์ 
 

 
 

A.ระยะห่างของวัตถุ 
 

B.เวลากลางวันกลางคืนและค่าของแสง 
 

C.ความเรียบความวาวของพื้นผิววัตถุ 
 
 

D.ไม่มีข้อถูก 
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ข้อที่ 18 

หากติดตั้งล้อที่มีขนาดไม่เท่ากันจะส่งผลต่อการ
เดินอย่างไร 
ล้อขนาดใหญ่ 

 
ล้อขนาดเล็ก 

 
  

 
 

A.มีผลต่อการตั้งรอบล้อ หากรอบล้อไม่
เท่ากันอาจทําให้การเดินเกิดการเอียงหรือ
เบนได้ 
 

B.มีผลต่อการเดินเนื่องจาก การเดินอาจเป็น
เส้นโค้งเพราะรอบล้อไม่เท่ากัน 
 

C.มีผลต่อการกะระยะเลี้ยว เนื่องจาก ขนาด
ล้อไม่เท่ากัน อาจทําให้การเบนเลี้ยวซ้าย ไม่
เท่ากับการเบนเลี้ยวขวา 
 
 

D.ถูกทุกข้อ 
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ข้อที่ 19 

แท่งแกนเสียบที่เป็นโครงสร้างกากบาทเหมาะสม
กับการใช้ชิ้นส่วนชนิดใดเป็นตัวยึดล๊อคไม่ให้ขยับ
ในตัวเลือกดังต่อไปนี้ 
 

 

 
 
 

A.  

 

B.  

 

C. 

 
 

D.  
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ข้อที ่20 

หากนักเรียนมีการซ้อมแข่งขันหุ่นยนต์ในช่วง
กลางคืน ค่าแสงเป็นค่าหนึ่ง และในตอนแข่งขัน
จริง ค่าแสงเป็นค่าแสงจากช่วงกลางวันอีกค่าหนึ่ง 
นักเรียนควรแก้ปัญหาอย่างไร 

 
 

 
 

  

 
 

A.บันททึกค่าแสงที่วัดได้ลงไปในการเขียน
โปรแกรม 
 

B.เปลี่ยนค่าแสงที่ตรงกับช่วงเวลาที่แข่งโดย
ค่าแสงที่นํามาเปลี่ยนเป็นค่าแสงที่บันทึกไว้
แล้ว 
 

C.บันทึกค่าแสงในตอนกลางวันและกลางคืน 
แนะนําค่าแสงมาเปลี่ยนในการเขียน
โปรแกรมครั้งถัดไป 
 
 

D.ถูกทุกข้อ 
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ข้อที ่21 

การติดตั้ง แกนล้อ ท่ีมีความห่างด้านซ้ายและ
ด้านขวาท่ีไม่เท่ากัน จะส่งผลอย่างไรในการเดิน 
ของหุ่นยนต์ 
 

 

A.ส่งผลในเร่ืองของการเดินตรงของ
หุ่นยนต์  
 

B.ส่งผลในเรื่องของการเดินถอยหลัง
ของหุ่นยนต์  
 

C.ส่งผลให้หุ่นยนต์อาจเดินไม่ตรง 
แล้วมีการกะระยะด้านซ้ายด้านขวา 
ในการเขียนโปรแกรมท่ีลําบากขึ้น 
 

 
 

D.ส่งผลให้หุ่นยนต์เดินแม่นยํามาก
ยิ่งขึ้นและมีการเล้ียวเบนได้
เท่ียงตรงทําให้เขียนโปรแกรมได้ง่าย
ขึ้น  
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ข้อที ่22 

การทําให้หุ่นยนต์วิ่งเร็วขึ้น มีวิธีการอย่างไรบ้าง 

 
 
 

A.เร่งรอบมอเตอร์ให้มีความเร็วมากขึ้น   

B.ใช้เฟืองที่มีขนาดใหญ่กว่าหมุนเฟืองที่
มีขนาดเล็กกว่า   

C.เพ่ิมขนาดล้อทําให้เส้นรอบวงมากขึ้น
เพ่ือเพ่ิมระยะทาง 

D.ถูกทุกข้อที่กล่าวมา  
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ข้อที่ 23 

หากต้องการให้หุ่นยนต์มีความสามารถในการดัน
วัตถุขนาดใหญ่ควรเสริมสิ่งใดในตัวหุ่นยนต์ 

 
 
 

A.ปรับความเร็วมอเตอร์ให้มีความเร็วมากข้ึน 

 

B.เพ่ิมขนาดของล้อให้มีขนาดที่ใหญ่ข้ึน 

 
  

C.ใช้เฟืองทด ลดขนาดล้อ เพ่ือเพ่ิมแรงบิด 

  
 

D.ปรับความสูงของตัวหุ่นให้มีความสูงที่มาก
ขึ้น  
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ข้อที ่24 

หากจําเป็นต้องใช้เซ็นเซอร์แสงในการเดินตาม
เส้นตัวเดียวสําหรับหุ่นยนต์ ข้อใด จะทําให้
หุ่นยนต์ที่ เดินด้วยเซ็นเซอร์แสงตัวเดียว วิ่งได้
เร็วขึ้น 

 
 

 
 

A เพ่ิมความเร็วในคําสั่งหมุนมอเตอร์ 

B ลดองศาการเลี้ยวเมื่อเบนของหุ่นยนต์เจอเส้น
ดํา 
 

C เพ่ิมการตั้งค่ารับแสงให้รับสีโทนดําให้มากขึ้น 
 

D ถูกทั้งข้อ A และ B 
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ข้อที่ 25 

จากภาพ หากมีชิ้นส่วนล๊อคแน่นติดกัน ไม่
สามารถใช้มือดึงออกได้ ข้อใดคือวิธีการที่
ถูกต้อง 

 
 
 

A ใช้มีดหรือของมีคมแกะชิ้นส่วนออก 

 

Bใช้ปากกาหรือหัวดินสอดันออก 

 

Cใช้ชิ้นส่วนแกนแท่งกากบาทที่มีรูปทรงเดียวกัน 
ดันชิ้นส่วนออก 

 

 D ใช้เล็บจิกชิ้นส่วนออก 

 

 
 



369 
 

 

ข้อที่ 26 

หากติดเซนเซอร์วัดแสงบริเวณด้านหลังของหุ่นยนต์ จะ
สามารถเดินตามเส้นดําได้หรือไม่ 

 
 

 
 
 

A สามารถเดินได้เนื่องจากเซนเซอร์แสง
ยังทํางานปกติ 

B สามารถเดินตามเส้นได้ แต่อาจส่งผล
ต่อความผิดพลาดในการเดินเลี้ยว 
 

C ไม่สามารถเดินตามเส้นได้เนื่องจาก
ตําแหน่งเซนเซอร์ไม่ได้อยู่ด้านหน้า 

 

D ไม่มีข้อใดถูก 
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ข ้อท่ี 27 

เราสามารถวางเงื่อนไขได้อย่างไรเมื่อเจอเส้นดําด้าน
หน้าที่เป็นจุดตัด  
 
 

 
 

A เมื่อค่าของล้ออยู่ในรอบที่กําหนด 
จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่
กําหนด 

 

B เมื่อเซนเซอร์แสงด้านซ้ายและ
ด้านขวาเจอสีดํา เป็นตัวเช็ค จากนั้น 
เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่กําหนด 

C เมื่อกําหนดค่าให้เซนเซอร์ทิศทางหัน
องศาของหุ่นยนต์ให้ตรงกับเงื่อนไข 
จากนั้น เขียนคําสั่งเงื่อนไขตามที่
กําหนด 

 

D เมื่อใช้เซนเซอร์ระยะทางกําหนด
ความห่างของกําแพง จากนั้น เขียน
คําสั่งเงื่อนไขตามท่ีกําหนด 
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ข้อที่ 28 

การทําให้หุ่นยนต์เดินตามเส้น ข้อใดวางลําดับการวาง
เงื่อนไขการเดินได้ถูกต้อง 
ภาพที ่1 

 
ภาพที ่2 

 

A ภาพที่ 1 หากเซนเซอร์แสง
ด้านหน้าขวาตรวจพบเส้นสีดํา ให้สั่ง
เดินตรง  ภาพที่ 2 หากเซนเซอร์
แสงด้านขวาตรวจพบสีดํา ให้เลี้ยว
ซ้าย และหากเซนเซอร์แสดงทั้งสอง
ตรวจพบสีขาวให้เลี้ยวขวา 
 

 

B หากเซนเซอร์แสงไม่ตรวจพบเส้น
สีดําให้เดินตรง ภาพที่ 1 หาก
เซนเซอร์แสงด้านหน้าตรวจพบสีดํา
ทั้งซ้ายและขวา ให้เดินตรง ภาพที่ 2 
หากเซนเซอร์แสงทั้งสอง เจอสีขาว
ทั้งสองตัว ให้หยุดการเดิน 

C ภาพที่ 1 หากเซนเซอร์แสง
ด้านหน้าขวามือเจอสีดําให้เลี้ยวซ้าย 
และ ภาพที่ 2 หากเซนเซอร์แสง
ด้านหน้าซ้ายเจอสีดําให้เลี้ยวขวา 
และหากเจอเส้นสีดําทั้ง 2 ฝั่งให้เดิน
ไปข้างหน้า 

 

D ภาพที่ 1 เซนเซอร์แสงด้านขวา
ตรวจพบเส้นดํา สั่งให้เลี้ยวขวา และ 
ภาพที่ 2 หากเซนเซอร์แสงด้านซ้าย
ตรวจพบค่าแสงสีดํา ให้เลี้ยวซ้าย 
หากตรวจพบไม่เจอเส้นสีดํา สั่งให้
หุ่นยนต์เดินตรง 

 



372 
 

 

ข้อที ่29 

จากภาพ กรเลี้ยวที่ตําแหน่ง A และการเลี้ยวที่ตําแหน่ง 
B ต่างกันอย่างไร 

 
 
 

 
 

A วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยว
วงแคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนช้ากว่าล้อ
ซ้าย และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B 
ล้อขวาหยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้าง
เดียวทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

 

B  วงเลี้ยวในตําแหน่ง A เป็นการเลี้ยว
วงแคบเกิดจาก ล้อขวาหมุนเร็วกว่าล้อ
ซ้าย และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง B 
ล้อซ้ายหยุดหมุน และล้อขวาหมุนข้าง
เดียวทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

C  วงเลี้ยวในตําแหน่ง B เป็นการเลี้ยว
วงกว้างเกิดจาก ล้อซ้ายหมุนช้ากว่าล้อ
ขวา และ เส้นวงเลี้ยวในตําแหน่ง A ล้อ
ขวาหยุดหมุน และล้อซ้ายหมุนข้าง
เดียวทําให้วงเลี้ยวกว้างกว่าตําแหน่ง A 
 

 

D ทั้งสองเส้นทาง เกิดจากการหมุน
สวนทางกันของล้อ โดย เส้นวงเลี้ยว A 
วงเลี้ยวแคบ เกิดจากการหมุนของล้อ
ทั้ง 2 อย่างรวดเร็ว และ เส้น B การ
หมุนของล้อทั้ง 2 หมุนช้ากว่าทําให้
การตีวงเลี้ยวกว้างกว่า 
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ข้อที่ 30 

จากภาพต่อไปนี้ ข้อใดคือการวางลําดับที่ถูกร้องสําหรับการเดินจากจุด A ไปยัง จุด B ที่สั้นที่สุด 
 

 
 

A 
 
 
 
 
 

B 
 
 
 
 
 

START

STOP
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C 
 
 
 
 

D 
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กระดาษค าตอบรายวิชา วิทยาการค านวณ ชั้นมัธยมศึกษาปีท่ี 4 

 
 
 

 

ช่ือ – นามสกุล เลขท่ี 

 
ห้อง 



 
 

 

ภาคผนวก ฑ ตารางความยากง่ายอ านาจจ าแนก ของข้อสอบวัดทักษะการคิดเชิงค านวณ 
 

ข้อที่ ความยากง่าย อ านาจจ าแนก แปลผล 
1 0.63 0.24 ใช้ได้ 
2 0.57 0.24 ใช้ได้ 
3 0.70 0.24 ใช้ได้ 
4 0.70 0.33 ใช้ได้ 
5 0.70 0.24 ใช้ได้ 
6 0.77 0.24 ใช้ได้ 
7 0.70 0.24 ใช้ได้ 
8 0.73 0.38 ใช้ได้ 
9 0.70 0.29 ใช้ได้ 
10 0.53 0.29 ใช้ได้ 
11 0.73 0.38 ใช้ได้ 
12 0.70 0.24 ใช้ได้ 
13 0.70 0.33 ใช้ได้ 
14 0.63 0.24 ใช้ได้ 
15 0.77 0.33 ใช้ได้ 
16 0.70 0.24 ใช้ได้ 
17 0.67 0.38 ใช้ได้ 
18 0.53 0.38 ใช้ได้ 
19 0.73 0.29 ใช้ได้ 
20 0.67 0.29 ใช้ได้ 
21 0.63 0.24 ใช้ได้ 
22 0.70 0.24 ใช้ได้ 
23 0.57 0.24 ใช้ได้ 
24 0.73 0.29 ใช้ได้ 
25 0.70 0.24 ใช้ได้ 
26 0.77 0.33 ใช้ได้ 
27 0.57 0.24 ใช้ได้ 
28 0.43 0.24 ใช้ได้ 
29 0.63 0.24 ใช้ได้ 
30 0.70 0.24 ใช้ได้ 



 
 

 

ภาคผนวก ฒ ตารางคะแนนสอบจากแบบทดสอบ ก่อนเรียน หลังเรียน 

 
คะแนนสอบ ก่อนเรียน โดยใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
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คะแนนสอบ หลังเรียน โดยใช้รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
 



 
 

 

ภาคผนวก ณ ผลการประเมินรูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพื่อส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงค านวณส าหรับนักเรียนชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 

 
ผลการประเมินรูปแบบ จากผู้เชี่ยวชาญ 

 ผลการประเมินรูปแบบมีค่า (�̅�) และ ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.)ของการประเมิน
รูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงานหุ่นยนต์เพ่ือพัฒนาทักษะการคิดเชิงคํานวณสําหรับนักเรียน
ชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย มีดังนี้ 
1. ความเหมาะสมด้านหลักการ คนที่ 

1 
คนที่ 

2 
คนที่ 

3 
คนที่ 

4 
คนที่ 

5 
�̅� S.D. แปลผล 

1.1 ความชัดเจนของหลักการรูปแบบการเรียนรู้ 5 5 5 5 4 4.8 0.44 มากที่สุด 
1.2 ความสอดคล้องของหลักแนวคิดพื้นฐานและ
ทฤษฎีที่นํามาพัฒนารูปแบบการเรียนรู้ 

4 5 5 4 4 4.4 0.54 มาก 

1.3 การใช้ภาษาและการเรียบเรียงคําทีส่ื่อสาร
เข้าใจง่าย 

4 4 5 4 4 4.2 0.44 มาก 

2.ความเหมาะสมด้านวัตถุประสงค์ คนที่ 
1 

คนที่ 
2 

คนที่ 
3 

คนที่ 
4 

คนที่ 
5 

�̅� S.D. แปลผล 

2.1 วัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้มีความสอดคล้องกับ
หลักการ 

5 5 4 5 4 4.6 0.54 มากที่สุด 

2.2 วัตถุประสงค์ชัดเจนและสามารถทําให้เกิด
ประโยชน์กบัตัวนักเรียนได้จริง 

5 5 4 5 5 4.8 0.44 มากที่สุด 

2.3 วัตถุประสงค์มีความเป็นไปได้ในเชิงปฏิบัต ิ 5 4 5 5 5 4.8 0.44 มากที่สุด 
2.4 การใช้ภาษาและการเรียบเรียงคําทีส่ื่อสาร
เข้าใจง่าย 

5 5 5 4 4 4.6 0.54 มากที่สุด 

3.ความเหมาะสมด้านเน้ือหา คนที่ 
1 

คนที่ 
2 

คนที่ 
3 

คนที่ 
4 

คนที่ 
5 

�̅� S.D. แปลผล 

3.1 เนื้อหามีความสอดคล้องกับวัตถุประสงค์ที่ได้
ตั้งไว้ 

4 5 5 5 5 4.8 0.44 มากที่สุด 

3.2 ขอบเขตของเนื้อหามีความเหมาะสมตามวัย
ของผู้เรียน 

4 4 5 5 4 4.4 0.54 มาก 

3.3 เนื้อหาที่นักเรียนได้รับเป็นประโยชน์ต่อ
ผู้เรียน 

5 5 5 5 5 5 0 มากที่สุด 

4. ความเหมาะสมด้านการดําเนินกจิกรรมการ
จัดการเรียนรู ้

คนที่ 
1 

คนที่ 
2 

คนที่ 
3 

คนที่ 
4 

คนที่ 
5 

�̅� S.D. แปลผล 

4.1 กิจกรรมการเรียนรู้มีความชัดเจนตามที่
กําหนดไว้ในรูปแบบการเรียนรู ้

5 5 5 5 4 4.8 0.44 มากที่สุด 

4.2 กิจกรรมการจัดการเรียนรู้สอดคล้องกับ
วัตถุประสงค์ของรูปแบบการเรียนรู้ 

5 5 5 4 4 4.6 0.54 มากที่สุด 

4.3 กิจกรรมการจัดการเรียนรู้ตามรูปแบบการ 5 4 4 4 4 4.2 0.44 มากที่สุด 
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จัดการเรียนรู้มีความเหมาะสมสําหรับนกัเรียน 
ชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย 
4.4 ผลของการจัดกิจรรมการจัดการเรียนรู้ตาม
รูปแบบ ส่งเสริมการพัฒนาทักษะการคิดเชิง
คํานวณสําหรับผู้เรียน 

5 5 5 5 5 5 0 มากที่สุด 

4.5 กิจกรรมการจัดการเรียนรู้โดยใช้โครงงาน
หุ่นยนต์สามารถนาํไปปฏิบัติใช้ได้จริง 

5 5 5 5 4 4.8 0.44 มากที่สุด 

5. ความเหมาะสมด้านการวัดและประเมินผล
รูปแบบ 

คน
ที่1 

คนที่ 
2 

คนที่ 
3 

คนที่ 
4 

คนที่ 
5 

�̅� S.D. แปลผล 

5.1 ความสอดคล้องด้านวัตถุประสงค์การเรียนรู้ 5 4 5 4 5 4.6 0.54 มากที่สุด 
5.2 ความเหมาะสมด้านหลักเกณฑ์การประเมิน 4 5 4 4 5 4.4 0.54 มาก 
5.3 ความชัดเจนและนําไปสู่การปฏิบัติได้ 5 5 5 5 5 5 0 มากที่สุด 
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