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คำนำ 
แผนการเรียนรู้รายวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น (Introduction to Robotics)  รหัสวิชา20104-2118 

เล่มนี ้ส่วนหนึ่งได้เรยีนเรียงจากเอกสารประกอบการสอนจากสถาบันและสำนักพิมพ์ต่างและได้ค้นคว้า

รายละเอียดเพิ่มเติมจนครบถ้วนตาม จุดประสงค์การเรียนรู้สมรรถนะรายวิชา มาตรฐานการศึกษา

วิชาชีพ ตามหลักสูตร หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.)สาขาวิชาช่างไฟฟ้ากำลัง พุทธศักราช 

2563 สำนักงานคณะกรรมการการอาชีวศกึษา กระทรวงศึกษาธิการ  

แผนการจัดการเรียนรู้เล่มนี้ มีทั้งหมด 4 หน่วยการเรียนรู้ ใช้เวลาในการสอน จำนวน 72 

คาบเรียน โดยมีเนือ้หาสาระสำคัญต่างๆดังนี ้ 

หน่วยที1่:งานศกึษาและปฏิบัติเกี่ยวกับโครงสรา้งและหลักการทำงานเบือ้งตน้เกี่ยวกับหุ่นยนต์ 

หน่วยที2่:งานวงจรควบคุมและประกอบโครงสรา้งและอุปกรณ์หุ่นยนต์เล็ก 

หน่วยที3่:งานทดสอบการทำงานของวงจรโดยใช้โปรแกรมจำลอง 

หน่วยที4่:งานการเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานของหุ่นยนต์หลีกเลี่ยงอุปสรรค 

 ผู้จัดทำหวังว่าแผนการจัดการเรียนรู้เล่มนี้จะเป็นประโยชน์ต่อการพัฒนาการจัดการเรียนการ

สอนรายวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น (Introduction to Robotics)  รหัสวิชา20104-2118 ให้มีประสิทธิภาพ

มากยิ่งขึน้ และขอขอบคุณผูท้ี่มสี่วนเกี่ยวข้องในการให้ขอ้มูล และสนับสนุนในทุกๆด้านจนสามารถเรียบ

เรียงแผนการจัดการเรียนรู้เล่มนี้ให้สำเร็จลุล่วงด้วยดี และหากมีข้อเสนอแนะประการใดผู้จัดทำยินดี

น้อมรับไว้ด้วยขอบคุณยิ่ง  

 

 

        (นายเมธา เกิดแก้ว) 

       ตำแหน่ง ครู วิทยฐานะครูชำนาญการ 

 

 

 

 

 

 

 

  



สารบัญ 

หนา้ 
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รายละเอียดของหลักสูตรรายวิชา       1 

การวิเคราะห์หลักสูตรรายวิชา        1 

โครงการจัดการเรียนรู้         1 

การวิเคราะห์หน่วยการเรียนรูแ้ละสมรรถนะรายหน่วย     1 

แผนการจัดการเรียนรู้หน่วยที่        1 

แผนการจัดการเรียนรู้หน่วยที่        1 

ใบความรู ้(Information Sheet)        1 

ใบงาน(Job Sheet)         1 

ใบประเมินผลการปฏิบัติงาน(Assessment Sheet)      1 

ใบมอบหมายงาน(Assignment Sheet)       1 

ใบแบบฝกึหัด(Exercise Sheet)        1 

แบบทดสอบก่อนเรียน(Pre-Test)       1 

แบบทดสอบหลังเรยีน(Post-Test)       1 

ภาคผนวก          1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



รายละเอียดหลักสูตรรายวิชา 

รหัสวิชา  20104-2118    ชื่อวิชา  หุ่นยนต์เบือ้งต้น (Introduction to Robotics)               

หลักสูตร ประกาศนยีบัตรวิชาชีพ (ปวช.) พุทธศักราช 2563         ประเภทวิชา  อุตสาหกรรม  

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

จุดประสงค์รายวิชา เพื่อให้ 

1. เขา้ใจหลักการทำงานของหุ่นยนต์เบือ้งต้น 

2. มีทักษะเกี่ยวกับการประกอบ ทคสอบ ควบคุมการทำงานของหุ่นยนต์เบือ้งตัน 

3. มเีจตตตแิละกิจนสิัยที่ดใีนการปฏิบัติงาน มีความละเอียดครอบคอบ ปลดคภัย เป็นระเบียบ 

สะอาดตรงต่อเวลา มีความซื่อสัตย์และมีความรับผิดชอบ 

  

สมรรถนะรายวิชา 

1. แสดงความรู้เกี่ยวกับหลักการทำงานของหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 

2. ตรวจสอบและทดสอบการทำงาน วงจรควบคุมของหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 

3. เขียนโปรแกรม ทดสอบการทำงานของหุ่นยนต์เบือ้งตน้ 

                                                      

คำอธิบายรายวิชา 

ศึกษาและปฏิบัติเกี่ยวกับโครงสร้าง หลักการทำงาน วงจรควบคุมงานประกอบโครงสร้างและ

อุปกรณ์หุ่นยนต์ขนาดเล็กแบบควบคุมด้วยมือและแบบอัตโนมัติโดยใช้อุปกรณ์ไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ 

งานทดสอบการทำงานของวงจรโดยใช้โปรแกรมจำลอง และงานเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานของ

หุ่นยนต์เบือ้งต้น 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



ตารางวิเคราะห์หลักสูตรรายวิชา 
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หลักสูตร ประกาศนยีบัตรวิชาชีพ (ปวช.) พุทธศักราช 2563         ประเภทวิชา  อุตสาหกรรม  

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

                                                                     

พฤติกรรม 
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หน่วยที่1:งานศึกษาและปฏบัิตเิกี่ยวกับ

โครงสร้างและหลักการทำงานเบือ้งต้น

เกี่ยวกับหุ่นยนต ์

           

หน่วยที่2:งานวงจรควบคุมและประกอบ

โครงสร้างและอุปกรณ์หุ่นยนต์เล็ก 

           

หน่วยที่3:งานทดสอบการทำงานของวงจร

โดยใชโ้ปรแกรมจำลอง 

           

หน่วยที่4:งานการเขียนโปรแกรมควบคุม

การทำงานของหุ่นยนต์หลกีเล่ียงอุปสรรค 

           

สอบปลายภาคเรียน            

รวม            

ลำดับความสำคัญ            

 

หมายเหตุ  การวิเคราะห ์

พุทธิพสิัย ทักษะพิสัย จติพิสัย 

1.ความรู ้ 1.การเลียนแบบ 1.รับรู้ 

2.ความเข้าใจ 2.ทำได้ตามแบบ 2.ตอบสนอง 

3.การนำไปใช้ 3.ทำได้ถูกต้องแม่นยำ 3.เห็นคุณค่า 

4.การวิเคราะห ์ 4.ทำได้ต่อเนื่อง ประสาน 4.จัดระบบคุณค่า 

5.การสังเคราะห ์ 5.ทำได้อย่างเป็นธรรมชาติ 5.พัฒนาเป็นลักษณะนิสัย 

6.การประเมนิค่า   



โครงการจัดการเรียนรู้ 
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ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

หน่วยท่ี ชื่อหน่วยการเรียนรู ้ สัปดาห์ที่ ช่ัวโมงที่ 

๑ 1. งานโครงสรา้งของหุ่นยนต ์ 1 1-4 

 1.1 งานศกึษาโครงสร้างพื้นฐานของหุ่นยนต์   

 1.2 งานเลอืกใช้วัสดุสำหรับโครงสร้าง   

 1.3 งานประกอบโครงสร้างของหุ่นยนต์เล็ก   

 1.4 งานทดสอบโครงสร้างของหุ่นยนต์เล็ก   

๒ 2. งานระบบขับเคลื่อนของหุน่ยนต ์ 2 5-8 

 ๒.๑ งานศึกษาระบบขับเคลื่อนของหุ่นยนต์   

 2.2 งานหลักการควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive)   

 2.3 งานเขียนโปรแกรมควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive)   

 2.4 งานต่อวงจรควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive)   

 2.5 งานทดสอบการควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive)   

๓ ๓.งานควบคุมมอเตอรเ์ซอรโ์ว (Servo Motor) 3 9-12 

 ๓.๑ งานหลักการควบคุมมอเตอร์เซอร์โว (Servo Motor)   

 3.๒ งานเขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์เซอร์โว (Servo Motor)   

 3.๓ งานต่อวงจรควบคุมมอเตอร์เซอร์โว (Servo Motor)   

 3.๔ งานทดสอบควบคุมมอเตอร์เซอร์โว (Servo Motor)   

4 ๔.งานวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor) 4 13-16 

 ๔.๑ งานหลักการทำงานของวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว 

(Ultrasonic Sensor) 
  

 ๔.๒ งานเขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว  

(Ultrasonic Sensor) 
  

 ๔.๓ งานต่อวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)   

 ๔.๔ งานทดสอบวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic 

Sensor) 
  

๕ ๕. งานวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor) 

ควบคุมบอรด์ขับมอเตอร์(Motor Drive) 
5 17-20 

 5.1 งานหลักการทำงานของวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว 

(Ultrasonic Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  



โครงการจัดการเรียนรู้(ต่อ) 
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ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

หน่วยท่ี ชื่อหน่วยการเรียนรู ้ สัปดาห์ที่ ช่ัวโมงที่ 

 5.๒ งานเขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic 

Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  

 ๕.๓ งานต่อวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor) 

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  

 ๕.๔ งานทดสอบวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic 

Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  

6 6. งานวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) 6 21-24 

 ๖.๑ งานหลักการทำงานของวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor)   

 ๖.๒ งานเขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor)   

 ๖.๓ งานต่อวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor)   

 ๖.๔ งานทดสอบวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor)   

๗ ๗. งานวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) ควบคุมบอรด์ขับมอเตอร์ 

(Motor Drive) 
๗ 25-28 

 7.1 งานหลักการทำงานของวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) ควบคุม

บอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  

 ๗.๒ งานเขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) ควบคุมบอร์ด

ขับมอเตอร์ (Motor Drive) 
  

 ๗.๓ งานต่อวงจรตรวจจับวัตถุ(Infrared Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ 

(Motor Drive) 
  

 ๗.๔ งานทดสอบวงจรตรวจจับวัตถุ(Infrared Sensor) ควบคุมบอร์ดขับ

มอเตอร์ (Motor Drive) 
  

๘ ๘. งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กหลบสิง่กดีขวาง ๘ 29-32 

 8.1 งานหลักการทำงานการควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกดีขวาง   

 8.๒ งานเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกดีขวาง   

 ๘.๓ งานต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกดีขวาง   

 ๘.๔ งานการทดสอบหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกดีขวาง   

๙ ๙. งานควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดนิตามเส้น ๙ 33-36 

 ๙.1 งานหลักการทำงานการควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้น   

 ๙.๒ งานเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้น   



โครงการจัดการเรียนรู้(ต่อ) 
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ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

หน่วยที่ ชื่อหน่วยการเรียนรู ้ สัปดาห์ที่ ช่ัวโมงที่ 

 ๙.๓ งานการต่อวงจรควบคุมหุน่ยนต์เล็กเดินตามเส้น   

 9.4 งานการทดสอบหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้น   

10 ๑๐. งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กแบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข 10-11 37-44 

 ๑๐.๑ งานหลักการทำงานการควบคุมหุ่นยนต์เล็กตามเงื่อนไข   

 ๑๐.๒ งานเขียนโปรแกรมควบคมุหุ่นยนต์เล็กแบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข   

 10.3 งานการต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข   

 10.4 งานทดสอบหุ่นยนต์เล็กแบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข   

11 11. งานการใช้โปรแกรมจำลองของหุ่นยนต์ 12-13 45-52 

 11.1 งานการตดิตัง้และใชโ้ปรแกรมจำลองการทำงานของหุ่นยนต์   

 ๑๑.๒ งานเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กโปรแกรมจำลอง   

 ๑๑.๓ งานทดสอบการทำงานของวงจรท่ีจำลอง   

 ๑๑.๔ งานเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กควบคุมมอเตอร์และตอบสนอง

ของเซ็นเซอร์ในโปรแกรมจำลอง 
  

 ๑๑.๕ งานทดสอบหุ่นยนต์เล็กควบคุมมอเตอร์และตอบสนองของเซ็นเซอร์ใน

โปรแกรมจำลอง 
  

 ๑๑.๖ งานหลักการทำงานของโครงสร้างโปรแกรมควบคุมการทำงานของ

หุ่นยนต์หลกีเล่ียงอุปสรรค 
  

 ๑๑.๗ งานเขียนโปรแกรมการทำงานของหุ่นยนต์หลกีเล่ียงอุปสรรคและ

ตอบสนองของเซ็นเซอร์ในโปรแกรมจำลอง 
  

 ๑๑.๘ งานทดสอบหุ่นยนต์หลกีเล่ียงอุปสรรคและตอบสนองของเซ็นเซอร์ใน

โปรแกรมจำลอง 
  

12 ๑๒. งานควบคุมหุน่ยนต์เล็กแบบหลีกเลี่ยงอุปสรรคแบบมเีงื่อนไข 14-15 53-60 

 ๑๒.๑ งานหลักการควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบหลกีเล่ียงอุปสรรคแบบมเีงื่อนไข   

 12.2 งานการเขียนโปรแกรมควบคุมสำหรับการหลกีเล่ียงอุปสรรคแบบมี

เงื่อนไข 

  

 ๑๒.๓ งานการต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบหลกีเล่ียงอุปสรรคแบบมี

เงื่อนไข 

  

 12.4 งานการทดสอบโปรแกรมควบคุมสำหรับตามเส้นแบบมเีงื่อนไข   



โครงการจัดการเรียนรู้(ต่อ) 

รหัสวิชา  20104-2118    ชื่อวิชา  หุ่นยนต์เบือ้งต้น (Introduction to Robotics)               

หลักสูตร ประกาศนยีบัตรวิชาชีพ (ปวช.) พุทธศักราช 2563         ประเภทวิชา  อุตสาหกรรม  

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์   ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห ์    จำนวน     2  หน่วยกิต   

 

หน่วยที่ ชื่อหน่วยการเรียนรู ้ สัปดาห์ที่ ช่ัวโมงที่ 

13 13. งานการควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กในระบบ IOT 16-17 61-68 

 13.1 งานหลักการควบคุมหุ่นยนต์เล็กในระบบ IOT   

 13.2 งานการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กในระบบ IOT   

 ๑๓.๓ งานการต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กในระบบ IOT   

 ๑๓.๔ งานการควบคุมหุ่นยนต์เล็กในระบบ IOT   

 ทดสอบปลายภาค 18 69-72 

 รวม 18 72 

 

 

 

 

 

 

 

 



ตารางวิเคราะห์หลักสูตรและระดับความสำคัญของหน่วยการเรียนรู้ 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

กำหนดน้ำหนักความสำคัญของแต่ละพฤติกรรม ช่องละ 10 คะแนนโดยมรีะดบัความสำคัญ ดังนี้ 

สำคัญท่ีสุด 9 - 10 คะแนน,สำคัญมาก 7 - 8 คะแนน,สำคัญปานกลาง 4 - 6 คะแนน,สำคัญน้อย 2 - 3 คะแนน,ไม่สำคัญเลย/สำคญัน้อยท่ีสุด 0 - 1 คะแนน

หน่วยที ่

         

                                                                                   พฤติกรรม 

 

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
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1 งานโครงสร้างของหุน่ยนต ์             

2 งานระบบขับเคลื่อนของหุ่นยนต์             

3 งานควบคุมมอเตอรเ์ซอรโ์ว (Servo Motor)             

4 งานวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)             

5 งานวงจรตรวจจับระยะทางและการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอรด์ขับมอเตอร(์Motor Drive) 

            

6 งานวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor)             

7 งานวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) ควบคุมบอรด์ขบัมอเตอร์ (Motor Drive)             

8 งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กหลบสิ่งกีดขวาง             

9 งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กเดินตามเส้น             

10 งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กแบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข             

11 งานการใชโ้ปรแกรมจำลองของหุ่นยนต ์             

12 งานควบคุมหุ่นยนตเ์ล็กแบบหลีกเลี่ยงอุปสรรคแบบมเีงื่อนไข             

13 งานการควบคุมหุ่นยนต์เล็กในระบบ IOT             

 สอบปลายภาค             

 รวม             

 ลำดับความสำคัญ             



 

ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

 

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

1.งานโครงสร้างของหุ่นยนต์ 1.อธิบายองค์ประกอบหลักของโครงสร้าง

หุ่นยนต์ได้ 

๒.อธิบายการทำงานของกลไกต่างๆ ที่ใชใ้น

หุ่นยนต์ได้ 

3.บอกวิธิทดสอบหุ่นยนต์ได้ 

4.อธิบายเกี่ยวกับความปลอดภัยในการ

ทำงานกับหุ่นยนต์ได้ 

1.เลือกวัสดุโครงสรา้งหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 

2.เลือกเครื่องมอืประกอบหุ่นยนต์ถูกต้อง 

3.ประกอบหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

2.งานระบบขับเคลื่อนของ

หุ่นยนต์ 

1.อธิบายระบบขับเคลื่อนหุ่นยนต์ได้ 

๒.อธิบายหลักการควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์

ได้ 

3.อธิบายการทดสอบการควบคุมบอร์ดขับ

มอเตอร์ (Motor Drive) ได ้

๔.บอกวิธิทดสอบบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

1.เลือกอุปกรณ์ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 

2.เขียนโปรแกรมควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ 

(Motor Drive) ได ้

๓.ต่อวงจรควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

๔.ทดสอบการควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ 

(Motor Drive)ได ้

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 



 

ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

 

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๓.งานควบคุมมอเตอร์เซอร์

โว (Servo Motor) 

1.อธิบายองค์ประกอบของมอเตอร์เซอร์โว 

(Servo Motor) 

๒.อธิบายหลักการทำงานของมอเตอร์เซอร์

โว(Servo Motor) 

๓.อธิบายวิธีการควบคุมมอเตอร์เซอร์โว

(Servo Motor) 

๔.อธิบายข้อดแีละข้อเสียของมอเตอร์เซอร์

โว(Servo Motor) 

๕.อธิบายภาษาโปรแกรมที่ใช้ควบคุม

มอเตอร์เซอร์โว(Servo Motor) 

6.บอกวิธีทดสอบมอเตอร์เซอร์โว (Servo 

Motor) อย่างถูกต้องและปลอดภัย 

1.เขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์เซอร์โว 

(Servo Motor) ให้หมุนไปที่ตำแหน่งต่างๆได้ 

๒.เขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์เซอร์โว

(Servo Motor)ให้หมุนไปมาตามองศาที่

กำหนดได้ 

๓.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้ 

๔.ต่อวงจรควบคุมมอเตอร์เซอร์โว(Servo 

Motor)ตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและ

ปลอดภัย 

๕.ทดสอบมอเตอร์เซอร์โว(Servo Motor)

อย่างถูกต้องและปลอดภัย 

 

 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 



 

ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๔.งานวงจรตรวจจับ

ระยะทางและการเคลื่อนไหว 

(Ultrasonic Sensor) 

1.อธิบายหลักการทำงานของ Ultrasonic 

Sensor ได้ 

๒.อธิบายองค์ประกอบของวงจร Ultrasonic 

Sensor ได้ 

๓.อธิบายวิธีการใช้งาน Ultrasonic Sensor 

ได้ 

๔.อธิบายข้อดแีละข้อเสียของ Ultrasonic 

Sensor ได้ 

๕.อธิบายภาษาโปรแกรมที่ใช้ควบคุม 

Ultrasonic Sensor ได้ 

๖.บอกวิธีทดสอบวงจรตรวจจับระยะทาง

และการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor) ได้ 

๑.เขียนโปรแกรมควบคุม Ultrasonic Sensor 

เพื่อวัดระยะทาง ได้ 

๒.เขียนโปรแกรมควบคุม Ultrasonic Sensor 

เพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวได้ 

๓.เขียนโปรแกรมควบคุม Ultrasonic Sensor 

ให้ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจร Ultrasonic Sensor ตามขั้นตอน

อย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบวงจร Ultrasonic Sensor ได้ 

 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 

 



ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๕.งานวงจรตรวจจับ

ระยะทางและการเคลื่อนไหว 

(Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์

(Motor Drive) 

๑.บอกหลักการทำงาน ,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

Ultrasonic Sensor ได้ 

๒.บอกองค์ประกอบ,หลักการทำงาน 

วิธีการตัง้ค่า,วิธีการเชื่อมต่อบอร์ดขับ

มอเตอร์ (Motor Drive) ได ้

๓.บอกวิธีทดสอบวงจรตรวจจับระยะทาง

และการเคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์(Motor Drive)ได้ 

 

๑.เขียนโปรแกรมตรวจจับระยะทางและการ

เคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์(Motor Drive) ได ้

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรตรวจจับระยะทางและการ

เคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์(Motor Drive) ตาม

ขั้นตอนอย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบวงจรตรวจจับระยะทางและการ

เคลื่อนไหว (Ultrasonic Sensor)  

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์(Motor Drive) ได ้

 

 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 

 



ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๖.งานวงจรตรวจจับวัตถุ 

(Infrared Sensor) 

1.อธิบายหลักการทำงานของ Infrared 

Sensor 

๒.อธิบายองค์ประกอบของวงจร Infrared 

Sensor 

๓.อธิบายวิธีการใช้งาน Infrared Sensor 

๔.อธิบายข้อดแีละข้อเสียของ Infrared 

Sensor 

๕.บอกวิธีทดสอบวงจรตรวจจับวัตถุ 

(Infrared Sensor) 

๑.เขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับวัตถุ 

(Infrared Sensor) ได ้

๓.เขียนวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) 

ให้ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) 

ตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared 

Sensor) ได ้

 

 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 

 

 

 



ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๗.งานวงจรตรวจจับวัตถุ 

(Infrared Sensor) ควบคุม

บอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive) 

๑.บอกหลักการทำงาน,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

Infrared Sensor ได ้

๒.บอกหลักการทำงาน,วิธีการตัง้ค่า,วิธีการ

เชื่อมต่อเกี่ยวกับบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

 

 

 

 

 

 

 

 

 

๑.เขียนโปรแกรมวงจรตรวจจับวัตถุ 

(Infrared Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ 

(Motor Drive) ได ้

๓.เขียนวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared Sensor) 

ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor Drive) ให้

ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared 

Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive) ตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและ

ปลอดภัย 

๖.ทดสอบวงจรตรวจจับวัตถุ (Infrared 

Sensor) ควบคุมบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

  

 



ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 
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ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๘.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็ก

หลบสิ่งกีดขวาง 

๑.บอกหลักการทำงาน,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

เกี่ยวกับเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ 

๒.บอกหลักการทำงาน,วิธีการตัง้ค่า,วิธีการ

เชื่อมต่อเกี่ยวกับบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

3.อธิบายหลักการทำงานของหุ่นยนต์หลบ

สิ่งกีดขวางได้ 

๔.อธิบายหลักการทำงานของเซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุ บอร์ดควบคุม มอเตอร์ และ

ล้อได้ 

 

 

 

 

 

๑.เขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่ง

กีดขวาง ได้ 

๓.เขียนวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกีด

ขวางให้ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกีด

ขวางตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบควบคุมหุ่นยนต์เล็กหลบสิ่งกีด

ขวางได้ 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 



๙.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดิน

ตามเส้น 

๑.บอกหลักการทำงาน,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

เกี่ยวกับเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ 

๒.บอกหลักการทำงาน,วิธีการตัง้ค่า,วิธีการ

เชื่อมต่อเกี่ยวกับบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

3.อธิบายหลักการทำงานของหุ่นยนต์เล็ก

เดินตามเส้นได้ 

๔.อธิบายหลักการทำงานของเซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุ บอร์ดควบคุม มอเตอร์ และ

ล้อได้ 

๑.เขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดิน

ตามเส้น ได้ 

๓.เขียนวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตาม

เส้นให้ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้น

ตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้นได้ 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 

๑๐.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็ก

แบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข 

   

๑๑.งานการใชโ้ปรแกรม

จำลองของหุ่นยนต์ 

   

๑๒.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็ก

แบบหลีกเลี่ยงอุปสรรคแบบมี

เงื่อนไข 

   

๑๓.งานการควบคุมหุ่นยนต์

เล็กในระบบ IOT 

   

 

 

   

 

 



ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 
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ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๙.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดิน

ตามเส้น 

๑.บอกหลักการทำงาน,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

เกี่ยวกับเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ 

๒.บอกหลักการทำงาน,วิธีการตัง้ค่า,วิธีการ

เชื่อมต่อเกี่ยวกับบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

3.อธิบายหลักการทำงานของหุ่นยนต์เล็ก

เดินตามเส้นได้ 

๔.อธิบายหลักการทำงานของเซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุ บอร์ดควบคุม มอเตอร์ และ

ล้อได้ 

๑.เขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดิน

ตามเส้น ได้ 

๓.เขียนวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตาม

เส้นให้ทำงานร่วมกับอุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้น

ตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและปลอดภัย 

๖.ทดสอบควบคุมหุ่นยนต์เล็กเดินตามเส้นได้ 

 

 

 

 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 

 



 

ตารางหน่วยการเรียนรู้และจุดประสงค์การเรียนรู้ประจำหน่วย(ต่อ) 

รหัสวิชา 20104-2118 ชื่อวิชาหุ่นยนต์เบื้องต้น(Introduction to Robotics)  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ(ปวช.)พุทธศักราช2563ประเภทวิชาอุตสาหกรรม

ทฤษฎี 1 ชั่วโมง/สัปดาห์ ปฏิบัติ 3 ชั่วโมง/สัปดาห์ จำนวน 2 หน่วยกิต   เวลาเรียนต่อภาคเรยีน (1 + 3 = 4 X 18 ) จำนวน 72 ชั่วโมง   

  

ชื่อหน่วยการเรียนรู้ 
สมรรถนะประจำหน่วย 

ความรู้ ทักษะ คุณลักษณะที่พึงประสงค์ 

๑๐.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็ก

แบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข 

๑.บอกหลักการทำงาน,องค์ประกอบ,

วิธีการใชง้าน,ข้อดแีละข้อเสียเกี่ยวกับ 

เกี่ยวกับเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ 

๒.บอกหลักการทำงาน,วิธีการตัง้ค่า,วิธีการ

เชื่อมต่อเกี่ยวกับบอร์ดขับมอเตอร์ (Motor 

Drive)ได ้

3.อธิบายหลักการทำงานของหุ่นยนต์เล็ก

แบบอัตโนมัติตามเงื่อนไข 

๔.อธิบายหลักการทำงานของเซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุ บอร์ดควบคุม มอเตอร์ และ

ล้อได้ 

๑.เขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบ

อัตโนมัติตามเงื่อนไข ได้ 

๓.เขียนวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบ

อัตโนมัติตามเงื่อนไขให้ทำงานร่วมกับ

อุปกรณ์อื่นๆได้ 

๔.เลือกใช้อุปกรณ์ที่เหมาะสมสำหรับการ

ต่อวงจรได้อย่างถูกต้อง 

๕.ต่อวงจรควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบอัตโนมัติ

ตามเงื่อนไขตามขั้นตอนอย่างถูกต้องและ

ปลอดภัย 

๖.ทดสอบควบคุมหุ่นยนต์เล็กแบบอัตโนมัติ

ตามเงื่อนไขได้ 

 

 

 

1.การปฎิบัติงานด้วยความปลอดภัย 

2.ปฏิบัติงานตามที่มอบหมายสำเร็จ 

ตามที่กำหนด 

๓.การเก็บรักษาเครื่องมอืตามกฎ 5 ส. 

๔.ประพฤติตนสุภาพ เรียบร้อย 

๕.มีมนุษย์สัมพันธ์กับเพื่อนร่วมหอ้งเรียน 

 



๑๑.งานการใชโ้ปรแกรม

จำลองของหุ่นยนต์ 

อธิบายหลักการทำงานของโปรแกรม

จำลองหุ่นยนต์ได้ 

 

  

๑๒.งานควบคุมหุ่นยนต์เล็ก

แบบหลีกเลี่ยงอุปสรรคแบบมี

เงื่อนไข 

   

๑๓.งานการควบคุมหุ่นยนต์

เล็กในระบบ IOT 

   

 

 

   

 

 

   







 


