
 

สาขาวิชา   อิเล็กทรอนิกส์ 
ใบงานการทดลองที่ 4 

ชื่อวิชา       หุ่นยนต์เบ้ืองต้น 

รหัสวิชา      2105-2121 หน้าท่ี 
17 ชื่องาน           งานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 

 

ค าชี้แจง ให้ผู้เรียนทุกคนท าการทดลองตามใบงานการทดลองท่ี 4 เร่ืองงานโครงสร้างของหุ่นยนต์
(แมคคานิค)ตามขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
 
จุดประสงค์ทั่วไป 

เพื่อให้มคีวามรู้ ความเข้าและทักษะในการปฏิบัติงานงานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้เชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรียนสามารถ.....) 
1. ออกแบบและเขียนแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์เบ้ืองต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษาได้ 
2. อธิบายหลักการท างานของอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
3. จ าแนกประเภทของของอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
4. วัดและทดสอบอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
5. อธิบายวงจรใช้งานวงจรการควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
6. ประกอบและทดลองวงจรควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ได้อย่างถูกต้อง 
7. มีกิจนิสัยในการแสวงหาความรู้เพิ่มเติม การท างานด้วยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย 

 

เครื่องมือและอุปกรณ ์
1. อุปกรณ์การเรียน      1 ชุด 
2. อุปกรณ์ประกอบหุ่นยนต์เบ้ืองต้น    1 ชุด 
3. เคร่ืองมือส าหรับประกอบหุ่นยนต์เบื้องต้น   1 ชุด 
4. อุปกรณ์ส าหรับควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์  1 ชุด 
5. เคร่ีองมือประจ าตัว     1 ชุด 

 

ข้อห้ามและขอ้ควรระวัง 
1. ไม่เล่นและหยอกล้อกันในเวลาปฏิบัติงาน 
2. ไม่อนุญาตให้น าเคร่ืองมือ อุปกรณ์ต่างๆ ในการปฏิบัติงานออกไปนอกห้องเรียนก่อนได้รับ

อนุญาต 
3. อย่าน าวัสดุฝึกมาตัดเล่นโดยครูไม่อนุญาต 
4. ต้องใช้เคร่ืองมือประจ าตัวท่ีอยู่ในสภาพดีพร้อมใช้งาน 
5. รักษาเคร่ืองมือ อุปกรณ์ต่างๆ ในการปฏิบัติงานเหมือนเป็นของตนเอง เพื่อให้ใช้งานนาน

ยิ่งขึ้น 
6. ควรระวังเคร่ืองมือและอุปกรณ์เสียหายจากการปฏิบัติงานไม่ถูกต้องตามข้ันตอนและไม่

ปลอดภัย 
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ล าดับขั้นการทดลอง 
ตอนที่ 1 ออกแบบและเขียนแบบโครงสร้างของหุ่นยนตเ์บือ้งต้นตามแนวคิดของนักเรียนนกัศึกษา 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ ให้นักเรียนนักศึกษาออกแบบและเขียนแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์
เบ้ืองต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษาโดยมีข้อก าหนดดังน้ี 

1. ขนาดไม่น้อยกว่า 20cm x  20cm 
2. หุ่นยนต์เคลื่อนท่ีด้วยล้อ 2 ล้อ หรือ เคลื่อนท่ีแบบขา 2 ขาขึ้นไปแบบคนหรือสัตว์ 
3. เลือกใช้วัสดุตามท้องตลาดท่ีมีและเหมาะสม 
โดยมีข้ันตอนดังน้ี 

1. เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
2. ออกแบบร่างโครงสร้างของหุ่นยนต์เบื้องต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษา 

 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 4.1 แสดงแบบร่างโครงสร้างของหุ่นยนต์เบ้ืองต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษา 
 

3. เขียนแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์เบ้ืองต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษาตามข้อท่ี 2 โดยใช้
มาตราส่วนเทียบเท่าหุ่นยนต์จริง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.2 แสดงแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์เบ้ืองต้นตามแนวคิดของนักเรียนนักศึกษา 
4. วัสดุท่ีใช้ในการสร้างหุ่นยนต์ คือ...................................................................................................... 
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ตอนที่ 2 ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เบือ้งต้นด้วยสวิตช ์
แนวคิดการเรียนรู้ คือ การควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-

Bridge ด้วยสวิตช์โดยมีข้ันตอนดังน้ี 
5. เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
6. ต่อวงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วยสวิตช์ดังรูปท่ี 

4.3 ลงบนโฟรโตบอร์ด  

 

 
 

รูปท่ี 4.3 แสดงวงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วย
สวิตช์ 

 

7. ปิด(Close Circuit) S1 
8. ปิด SW1 และ SW4 
9. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
10. SW2 และ SW3 
11. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
ตอนที่ 3 ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เบือ้งต้นด้วยรีเลย ์

แนวคิดการเรียนรู้ คือ การควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-
Bridge ด้วยรีเลย์โดยมีข้ันตอนดังน้ี 
12. เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
13. ต่อวงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วยรีเลย์ดังรูปท่ี 

4.4 ลงบนโฟรโตบอร์ด  
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รูปท่ี 4.4 วงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วยรีเลย์ 
 

14. ปิด(Close Circuit) S1 
15. ปิด SW1 หรือ SW2 
16. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
17. ปิด SW1 และ SW2 
18. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
ตอนที่ 4 ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เบือ้งต้นด้วยทรานซิสเตอร ์

แนวคิดการเรียนรู้ คือ การควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-
Bridge ด้วยทรานซิสเตอร์โดยมีข้ันตอนดังน้ี 
19. เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
20. ต่อวงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วย

ทรานซิสเตอร์ดังรูปท่ี 4.5 ลงบนโฟรโตบอร์ด  

 

รูปท่ี 4.5 วงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วย
ทรานซิสเตอร์ 
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21. ปิด(Close Circuit) S1 
22. ปิด SW1 หรือ SW2 
23. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
24. ปิด SW1 และ SW2 
25. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
ตอนที่ 5 ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เบือ้งต้นด้วยไอซีเบอร์ L293D 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ การควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-
Bridge ด้วยไอซีเบอร์ L293D โดยมีข้ันตอนดังน้ี 
26. เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
27. ต่อวงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วยไอซีเบอร์ 

L293D ดังรูปท่ี 4.6 ลงบนโฟรโตบอร์ด  

 

 

รูปท่ี 4.6 วงจรใช้ควบคุมการหมุนของมอเตอร์กระแสตรงด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ด้วยไอซีเบอร์ 
L293D 

 

28. ปิด SW1 หรือ SW2 หรือ SW3 หรือ SW4 
29. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................  
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30. ปิด SW1 และ SW2 
31. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
32. ปิด SW3 และ SW4 
33. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
34. ปิด SW1 และ SW3 
35. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
36. ปิด SW2 และ SW4 
37. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
38. ปิด SW1 และ SW2 และ SW3 และ SW4 
39. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................  
 
ตอนที่ 3 ตอบค าถามท้ายผลการทดลอง 
40. ค าถามท้ายการทดลองจงตอบค าถามต่อไปน้ี 

40.1. จากรูปท่ี 2.1 จงบอกช่ือและหน้าท่ีของอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์มาอย่าง
น้อย 5 ตัวอย่าง 
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................
.................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................. 
..................................................................................................................................................  
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40.2. จงอธิบายวิธีวัดและทดสอบอุปกรณ์ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์อย่างน้อย 3 
ตัวอย่าง 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 
40.3. จากรูปท่ี 4.4 จงอธิบายหลักการท างานของวงจร 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 

.................................................................................................................................................. 
จากรูปท่ี 4.6 จงอธิบายหลักการท างานของวงจร 
.................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................. 
..................................................................................................................................................  

41. สรุปผลการทดลอง 
......................................................................................................................................................... 
......................................................................................................................................................... 
......................................................................................................................................................... 
......................................................................................................................................................... 
......................................................................................................................................................... 


