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โครงการสอน 
รหัสวิชา 20127-2106  
ชื่อวิชา หุ่นยนต์เบื้องต้น (Basic Robotics) 
 

1. จุดประสงค์รายวิชา เพื่อให้ 

1. เข้าใจหลักการทำงานของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
2. มีทักษะเกี่ยวกับการประกอบ ทดสอบ ควบคุมการทำงานของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
3. มีเจตคติและกิจนิสัยท่ีดีในการทำงานด้วยความรับผิดชอบ รอบคอบปลอดภัย 

2. สมรรถนะรายวิชา 

1. แสดงความรู้เกี่ยวกับการหลักการทำงานของระบบหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
2. เลือกใช้วัสดุ-อุปกรณ์ ประกอบส่วนโครงสร้างหุ่นยนต์ตามแบบ 
3. ควบคุมและทดสอบการทำงานของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 

3. คำอธิบายรายวิชา 

        ศึกษาและปฏิบัติเกี่ยวกับโครงสร้าง หลักการทำงาน วงจรควบคุม ประกอบหุ่นยนต์ขนาดเล็ก
แบบควบคุมด้วยมือและแบบอัตโนมัติโดยใช้อุปกรณ์ไฟฟ้า-อิเล็กทรอนิกส์ ทดสอบการทำงานและการ
เขียนโปรแกรมการทำงานของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



4. ผลารวิเคราะห์เนื้อหารายวิชา (Content  analysis X) 
หน่วยการสอน/การเรียนรู ้

วิชา หุ่นยนต์เบื้องต้น (Basic Robotics)   
รหัส...20127-2106......คาบ/สัปดาห์.....4....ชั่วโมง 

รวม.....72…ชั่วโมง 

หน่วยที่ ชื่อหน่วย ทฤษฎี 
จำนวนชั่วโมง 

ทฤษฎี ปฏิบัติ 
1 ความรู้พื้นฐานเกี่ยวกับหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 1 3 
2 องค์ประกอบของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น 2 6 
3 เครื่องมือท่ีจำเป็นในการสร้างหุ่นยนต์ 2 6 
4 การออกแบบหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 2 6 
5 การสร้างหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 2 6 
6 การออกแบบวงจรควบคุมด้วยโปรแกรมจำลองการทำงาน 2 6 
7 การเขียนโปรแกรมเบ้ืองต้นสำหรับหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 2 6 
8 การทดสอบและควบคุมหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 2 6 
9 เทคโนโลยีและการประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์ในงานอุตสาหกรรม 1 3 
10 โครงงานหุ่นยนต์ขนาดเล็ก 2 6 
    
    
    
    

รวมทฤษฎี/ปฏิบัติ 18 54 
รวมทั้งสิ้น 72 

 
 

5. วิธีการสอน / รูปแบบการสอน 
5.1 บรรยาย  แจ้งจุดประสงค์การ

เรียนรู ้
5.2 ยกตัวอย่าง สาธิต 
5.3 ทดลอง เชิงปฏิบัติ 

5.4 ถาม-ตอบ 
5.5 กิจกรรมกลุ่ม 
5.6 ศึกษาด้วยตนเอง 
5.7 โครงงาน 

 
6. สื่อการเรียนการสอน 

6.1  กระดานขาว 
6.2 ใบความรู้ 
6.3 ใบแบบฝึกหัด 

6.4 ใบงาน  
6.5 E-learning 
6.6 ส่ือการสอนของจริง 

 
 



7. โครงการวัดและประเมินผล 

สัปดาห์ที่ เร่ือง วิธีการวัดผล 
คะแนน 
ท/ป 

หมาย
เหตุ 

1 ความรู้พื้นฐานเกี่ยวกับหุ่นยนต์เบ้ืองต้น สอบ/ใบงาน 10/20  
2-3 องค์ประกอบของหุ่นยนต์เบ้ืองต้น สอบ/ใบงาน 10/20  
4-5 เครื่องมือท่ีจำเป็นในการสร้างหุ่นยนต์ สอบ/ใบงาน 10/20  
6-7 การออกแบบหุ่นยนต์ขนาดเล็ก สอบ/ใบงาน 10/20  
8-9 การสร้างหุ่นยนต์ขนาดเล็ก สอบ/ใบงาน 10/20  

10-11 การออกแบบวงจรควบคุมด้วยโปรแกรมจำลอง
การทำงาน 

สอบ/ใบงาน 10/20  

12-13 การเขียนโปรแกรมเบ้ืองต้นสำหรับหุ่นยนต์ขนาด
เล็ก 

สอบ/ใบงาน 10/20  

14-15 การทดสอบและควบคุมหุ่นยนต์ขนาดเล็ก สอบ/ใบงาน 10/20  
16 เทคโนโลยีและการประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์ในงาน

อุตสาหกรรม 
สอบ/ใบงาน 10/20  

17-18 โครงงานหุ่นยนต์ขนาดเล็ก สอบ/ใบงาน 10/20  
รวมคะแนนเก็บระหว่างภาค (100/200) 20/40  

คะแนนระหว่างภาคท้ังส้ิน 60  
สอบปลายภาค สอบ ทฤษฎี/ปฏิบัติ 20  

จิตพิสัย คุณธรรม จริยธรรม 20  
รวม 100  

 
8.  การวัดผล 

รายการ คะแนน (ร้อยละ) หมายเหตุ 
7.1 การทดสอบวัดความรู้เกี่ยวกับเนื้อหาวิชา

ภาคทฤษฎีและปฏิบัติ 
7.1.1 ระหว่างเรียน 
7.1.2 กลางภาคเรียน 
7.1.3 ปลายภาคเรียน 

80 
 

(60) 
(- ) 

(20 ) 

แบบทดสอบ 
ใบงานการทดลอง 

7.2 สังเกตเกี่ยวกับคุณธรรม   จริยธรรม 
7.2.1 ความซื่อสัตย์  
7.2.2 ระเบียบวินัยและตรงต่อเวลา 
7.2.3 ความรับผิดชอบ 
7.2.4 สนใจใฝ่เรียนรู้ 
7.2.5 ขยันและอดทน 
7.2.6 การประหยัด  
7.2.7 ความปลอดภัย 
7.2.8 ความคิดสร้างสรรค์  

20 
(2) 
(2) 
(2) 
(2) 
(2) 
(2) 
(2) 
(2) 

 



7.2.9 การทำงานเป็นทีม 
7.2.10 จิตบริการสาธารณะ 

(2) 
(2) 

รวม 100  
การประเมินผล (หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ พุทธศักราช 2562) 
ประเมินผลแบบอิงเกณฑ์ 
 คะแนน  80-100   ระดับผลการเรียน   4 
 คะแนน  75-79   ระดับผลการเรียน   3.5 
 คะแนน  70-74   ระดับผลการเรียน   3 
 คะแนน  65-69   ระดับผลการเรียน   2.5 

คะแนน  60-64   ระดับผลการเรียน   2 
คะแนน  55 –59   ระดับผลการเรียน   1.5 
คะแนน  50-54   ระดับผลการเรียน   1 
คะแนน  0-49   ระดับผลการเรียน   0 
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