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1. ความเป็นมาและความส าคัญของโครงการ 

ปัจจุบันการจัดการศึกษาตามแนวทางของพระราชบัญญัติการศึกษาแห่งชาติ พ.ศ. 2542  ยึด
หลักว่า “ผู้ เรียนทุกคนมีความสามารถในการเรียนรู้ และพัฒนาตนเองได้ และถือว่าผู้ เรียนมี
ความส าคัญที่สุด กระบวนการจัดการศึกษาต้องส่งเสริมให้ผู้เรียนสามารถพัฒนาตนเองได้ตาม
ธรรมชาติและเต็มตามศักยภาพ” ซึ่งตรงกับวิธีที่ เรียกว่า เน้นผู้ เรียนเป็นศูนย์กลาง   ผู้สอนมี
ความส าคัญในฐานะที่เป็นผู้ชี้แนะวิธีเรียนรู้แบบต่างๆ และอธิบายความรู้ พ้ืนฐาน ให้ผู้เรียนเข้าใจ
ส าหรับเป็นพ้ืนฐานที่จะศึกษาค้นคว้าต่อไปได้ด้วยตนเอง ตามวิธีเรียนรู้ที่ได้รับการชี้แนะ และพัฒนา
เป็นวิธีเรียนรู้ของตนเอง ท าให้นวัตกรรมจึงมีความส าคัญต่อการศึกษาหลายประการ และปัจจุบัน
ประเทศไทยก าลังจะก้าวเข้าสู่ยุค 4.0 เป็นการเปลี่ยนผ่านประเทศไทยจากยุค 3.0 เป็นยุค 4.0 หรือ
จากประเทศที่ขับเคลื่อนด้วยการผลิต "เชิงอุตสาหกรรมหนัก" ไปสู่การขับเคลื่อนด้วย "เทคโนโลยีและ
นวัตกรรม” ดังนั้น การเปลี่ยนแปลงทางด้านการศึกษาจึงจ าเป็นต้องมีการศึกษาเกี่ยวกับนวัตกรรม
เพ่ือแก้ไขปัญหาทางด้านการศึกษาในบางเรื่อง เช่น ปัญหาที่เกี่ยวเนื่องกับจ านวนผู้เรียนที่มากขึ้น   
การผลิตและพัฒนาสื่อใหม่ ขึ้นมาเพ่ือตอบสนองการเรียนรู้ของผู้เรียน  

ส าหรับด้านการจัดการเรียนการสอนพบว่า เทคโนโลยีมีความก้าวหน้าและมีความทันสมัย

มากขึ้น โปรแกรม MATLAB จึงได้ถูกน ามาใช้สร้างโปรแกรมและการเขียนโปรแกรมควบคุม

ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยไมโครคอนโทรลเลอร์มีหลายตระกูลได้แก่ ปิค (PIC) อาร์ม (ARM)  และ   

อาดุยโน่ (Arduino) ซึ่งจะใช้โปรแกรม MATLAB ที่เป็น ซอฟต์แวร์ ควบคุม อาดุยโน่ ที่เป็นตัว

ฮาร์ดแวร์ ซึ่ง MATLAB สามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพกว่าโดยการเขียนโค้ดที่สั้นกว่าภาษาซี 

และเข้าใจได้ง่ายกว่า ท าให้ประหยัดเวลาในการท างาน MATLAB จะช่วยให้เข้าใจหลักการและการ

น าไปประยุกต์ใช้ ของศาสตร์ทางวิศวกรรม วิทยาศาสตร์ และคณิตศาสตร์ เช่น สัญญาณและระบบ 

การวิเคราะห์รูปภาพ (Image Processing) การสื่อสาร การออกแบบระบบควบคุม การทดสอบและ

การวัดเป็นต้นนอกจากโปรแกรม MATLAB มีโปรแกรม Arduino ที่ใช้คู่กับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์

ตระกูล AVR มีการพัฒนาแบบ Open Source มีการเปิดเผยข้อมูลทั้ งด้าน Hardware และ 

Software ตัวบอร์ด Arduino ถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้ง่าย ดังนั้นจึงเหมาะส าหรับผู้เริ่มต้นศึกษา 

ทั้งนี้ความง่ายของบอร์ด Arduino ในการต่ออุปกรณ์เสริมต่าง ๆ ซึ่งผู้ ใช้งานสามารถต่อวงจร

อิเล็กทรอนิกส์จากภายนอกแล้วเชื่อมต่อเข้ามาที่ขา I/O หรือสามารถดัดแปลงเพ่ิมเติม พัฒนาต่อยอด

ทั้งตัวบอร์ด หรือโปรแกรมได้จากโปรแกรมทั้ง 2 โปรแกรมซึ่งอยู่ในการเรียนการสอนของคณะครุ

ศาสตร์อุตสาหกรรม ภาควิชาครุศาสตร์ไฟฟ้า ซึ่งจะใช้ MATLAB ในการวิเคราะห์รูปภาพ เป็นหลักจึง

เหมาะส าหรับการน าไปใช้ทางด้านการศึกษาเพ่ือส่งเสริมกระบวนการเรียนรู้ของผู้เรียนและจากการ
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สังเกตการเรียนการสอนในรายวิชาการประมวลผลภาพดิจิทัล (Digital Image Processing) ส่วน 

Arduino เป็นการเขียนโปรแกรมผ่านบอร์ดไมโครคอลโทลเลอร์ จึงเหมาะเหมาะส าหรับการน าไปใช้

ทางด้านการศึกษา เพ่ือส่งเสริมกระบวนการเรียนรู้ของผู้เรียนในรายวิชา ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

(MICROCONTROLLER) ซ่ึงทั้งสองวิชานี้ได้เน้นเนื้อหาในการเขียนโปรแกรมเป็นหลักท าให้ผู้เรียนเกิด

ความรู้สึกเบื่อและมองว่าเป็นเรื่องยาก และไม่เห็นแนวทางที่จะน าไปประยุกต์ใช้งานได้จริง เนื่องจาก

กระบวนการเรียนรู้ทั้งสองวิชายังขาดสื่อการสอนที่ผู้เรียนสามารถเห็นเป็นรูปธรรม จึงจ าเป็นต้องมีสื่อ

การสอนเพ่ือส่งเสริมให้ผู้เรียนสามารถพัฒนาตนเองได้อย่างมีประสิทธิภาพ  

ผู้จัดท าได้ด าเนินการจัดท า “หลักสูตรการควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพดิจิทัล” 

เพ่ือให้ผู้เรียนที่พร้อมจะเรียนรู้และพัฒนาตนเองได้น าความรู้ต่าง ๆ จากสิ่งที่ได้ศึกษาหรือการเรียนรู้ที่

ผ่านมาเพ่ือประยุกต์ใช้งาน ซึ่งในหลักสูตรฝึกอบรมการควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพ

ดิจิทัลจะใช้เป็นสื่อของจริงที่แสดงการแยกสีของวัตถุ การตรวจจับรูปร่างวัตถุ โดยใช้กล้องที่ควบคุม

ด้วยโปรแกรม MATLAB (GUI)  ในการตรวจจับวัตถุและแสดงผล และมีการควบคุมการเคลื่อนด้วย

โปรแกรม Arduino โดยคาดหวังว่า การจัดท าหลักสูตรฝึกอบรมการควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การ

ประมวลผลภาพดิจิทัลนี้ขึ้น เพ่ือสามารถพัฒนาการเรียนการสอนวิชา การประมวลผลภาพดิจิทัล และ

วิชา ไมโครคอนโทรลเลอร์ จะท าให้ผู้เรียนได้เห็นการท างานของการประมวลผลภาพดิจิทัล และการ

ควบคุมสิ่งต่าง ๆ ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ที่ท างานได้สอดคล้องกัน นอกจากนั้นหลักสูตรฝึกอบรมนี้

นี้ยังช่วยประหยัดเวลาในการเตรียมการสอน ท าให้การเรียนการสอนมีประสิทธิภาพตามวัตถุประสงค์

ที่ตั้งไว้ 

 
2. วัตถุประสงค์ของโครงการ 

เพ่ือสร้างหลักสูตรฝึกอบรมควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพดิจิทัล 
 
3. ขอบเขตของโครงการ 

3.1 เนื้อหาและบทเรียนหลักสูตรฝึกอบรมควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพด้วย 
ดิจิทัลมีทั้งหมด 6 บทเรียนดังนี้ 

3.1.1 บทเรียนที่ 1 ระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 
3.1.2 บทเรียนที ่2 การใช้งานโปรแกรม MATLAB GUI  
3.1.3 บทเรียนที ่3 การเชื่อมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์กับโปรแกรม MATLAB 
3.1.4 บทเรียนที ่4 การควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 
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3.1.5 บทเรียนที ่5 การตรวจจับภาพวีดีโอ 
3.1.6 บทเรียนที ่6 การประมวลผลภาพ 

โดยชุดบทเรียนดังกล่าวมีส่วนประกอบดังนี้ 
 1) คู่มือการฝึกอบรม 
 2) คู่มือการเรียน 
 3) แบบทดสอบก่อนและหลังเรียน 
 4) แบบประเมินผล 

3.2 ชุดสื่อส าหรับหลักสูตรฝึกอบรมควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพด้วย 
ดิจิทัลมีทั้งหมด 2 ด้านดังนี้ 
 3.2.1 ด้านฮาร์ดแวร์ 
  3.2.1.1 ระบบขับเคลื่อน 2 ล้อ ด้วยมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง มีขนาดไม่เกิน  
20 X 20 เซ็นติเมตร  

 3.2.1.2 ควบคุมการท างานโดยใช้บอร์ด Node Esp 8266 WiFi 
 3.2.1.3 กล้อง IP Camera Wifi ไม่ต่ ากว่า 720 พิกเซล      

 3.2.1.4 ชุดตรวจจับใช้ Sensor Ultrasonic  
 3.2.2 ด้านซอฟแวร์ มีความสามารถดังต่อไปนี้ 

 3.2.2.1 ควบคุมความเร็วและทิศทางของรถโดยใช้โปรแกรม MATLAB GUI 
 3.2.2.2 ควบคุมทิศทางของกล้องโดยใช้โปรแกรม MATLAB GUI  
 3.2.2.3 ควบคุมการเคลื่อนที่รถโดยใช้ตัวตรวจจับและโปรแกรม MATLAB GUI 

 3.2.2.4 วิเคราะห์ตรวจจับสีและเส้นทางควบคุมการเคลื่อนที่ของรถของวัตถุโดย
ใช้โปรแกรม MATLAB GUI 

 3.2.2.5 ประมวลผลภาพและควบคุมรถโดยใช้โปรแกรม MATLAB GUI 
  
4. ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

4.1 สามารถน าไปใช้เป็นสื่อการสอนวิชา การประมวลผลภาพดิจิทัล ช่วยให้ผู้เรียนเกิดการ
เรียนรู้ได้งา่ยขึ้นจากการเห็นภาพจริงจากชุดประลอง ประหยัดเวลาในการเตรียมการสอน 

4.2 สามารถน าไปใช้ในการเรียนการสอน ช่วยให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้และเพ่ิมทักษะทางด้าน 
โปรแกรม MATLAB และน าไปประยุกต์ใช้งานได ้
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5. ขั้นตอนและวิธีการด าเนินงาน 
 

เร่ิมต้น

ศึกษาข้อมูลที่เก่ียวข้อง

ตรวจสอบ

ปรับปรุงแก้ไข

ออกแบบชุดประลองการประมวลผลภาพดิจิทัล

ออกแบบใบงานวิชาการประมวลผลภาพดิจิทัล

ปรับปรุงแก้ไข

ส้ินสุด

จัดท าปริญญานิพนธ์

ตวรจสอบ

 
  

ภาพที่ 1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

ไม่ผา่น 

ไม่ผา่น 

ผ่าน 

ผ่าน 
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5.1 ขั้นตอนและวิธีการด าเนินงาน 
5.1.1 ออกแบบหลักสูตรการควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพด้วยดิจิทัล 
5.1.2 ตรวจสอบ  
5.1.3 ออกแบบใบงานวิชาการประมวลผลภาพดิจิทัล 

 5.1.3.1 บทเรียนที่ 1 ระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 5.1.3.2 บทเรียนที ่2 การใช้งานโปรแกรม MATLAB GUI  
 5.1.3.3 บทเรียนที ่3 การเชื่อมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์กับโปรแกรม MATLAB 
 5.1.3.4 บทเรียนที ่4 การควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 
 5.1.3.5 บทเรียนที ่5 การตรวจจับภาพวีดีโอ 
 5.1.3.6 บทเรียนที ่6 การประมวลผลภาพ 

5.1.4 ตรวจสอบใบงาน 
5.1.5 การประเมินผลของผู้เชี่ยวชาญหรือผู้เรียน 
5.1.6 จัดท าปริญญานิพนธ์ 

 
6. ผังเวลาด าเนินงาน 

ตารางท่ี 1 ผังเวลาการด าเนินงาน 
ระยะเวลาการด าเนินงาน พ.ศ.2561 พ.ศ.2562 

ล าดับขั้นการท างาน ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. 

1. ศึกษาข้อมูลที่เกีย่วขอ้ง       

2. ให้อาจารย์ที่ปรึกษา
ตรวจสอบเนื้อหา 

         

3. ออกแบบชุดสาธิตวิชา 
ประมวลผลภาพดิจิทัล 

      

4. ออกแบบใบงานวิชา
ประมวลผลภาพดิจิทัล 

         

5. ตรวจสอบใบงาน           

6. การประเมินผลของ
ผู้เชี่ยวชาญหรือผู้เรียน 

          

7. จัดพิมพ์ปริญญานพินธ ์           

*หมายเหตุเวลาในตารางเป็นเวลาโดยประมาณ 
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7. แนวคิดและหลักการออกแบบ 

 

ภาพที่ 2 โครงสร้างการออกแบบชุดประลองหลักสูตรฝึกอบรม 
    การควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพดิจิทัล 

 
จากภาพที่ 2 การออกแบบชุดประลองหลักสูตรฝึกอบรมการควบคุมหุ่นยนต์โดยใช้การ

ประมวลผลภาพดิจิทัล คือ การท ารถติดตามวัตถุหรือติดตามเส้นทางที่ได้ออกแบบไว้ เช่น ติดตาม
สิ่งของตาม tag สี ต่าง ๆ ที่ก าหนดไว้ หรือท าให้เคลื่อนที่ตามเส้นที่ได้ก าหนดไว้ตามที่ได้ท าการ
ออกแบบไว้ โดยการออกแบบใช้โปรแกรม MATLAB GUI และบอร์ดคอนโทรลแบบไร้สาย ซึ่งชุด
ประลองจะประกอบด้วย 3 ส่วนหลัก คือ ส่วนเคลื่อนที่ ส่วนติดตามวัตถุ และส่วนโปรแกรมควบคุม 
 โดยส่วนเคลื่อนที่จะเคลื่อนที่เมื่อมีกล้องตรวจจับภาพและส่งข้อมูลภาพไปยังโปรแกรม 

MATLAB  ซึ่งเมื่อโปรแกรมตรวจพบวัตถุ tag สีต่างๆ หรือ เส้นทางการเคลื่อนที่ของรถ จะท าการ

ประมวลผลและส่งข้อมูลไปยังบอร์ดคอนโทรลแบบไร้สายเพ่ือสั่งให้รถเคลื่อนที่ตามวัตถุหรือเส้นทางที่

ก าหนดไว้ให้ และในส่วนของการประมวลผลภาพจะใช้โปรแกรม MATLAB โดยแสดงผลออกทาง

ฟังค์ชั่น GUI 
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ภาพที่ 3 การรับภาพผ่าน IP Camera 

8. รายการวัสดุอุปกรณ์ส าหรับโครงการ 
ตารางท่ี 2 รายการวัสดุอุปกรณ์ส าหรับโครงการ 

ล าดับที่ รายการอุปกรณ์ 
จ านวน 

 
จ านวนเงิน(บาท) หมายเหตุ 

(ร้านค้า) หน่วยละ ราคา 
1 บอร์ดคอนโทรลเลอร์แบบไร้สาย 2 750 1,400 thaieasyelec 

2 3D Printer PLA Filament 1 1,000 1,000 บ้านหม้อพลาซ่า 

3 Motor Driver 2 450 900 thaieasyelec 

4 UltraSonic Sensor 4 300 1,200 บ้านหม้อพลาซ่า 

5 Servo Motor 4 150 600 บ้านหม้อพลาซ่า 

6 กล้องไร้สาย 1 1500 1,500 บ้านหม้อพลาซ่า 

7 บอร์ดแปลงไฟฟ้า 12V 2 200 400 บ้านหม้อพลาซ่า 

 รวมเงิน 7,000  

                 

                 อาจารย์ที่ปรึกษา........................................ 
                   (รศ.ดร.มีชัย  โลหะการ) 
                    (…...../…........../…...……) 
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ความคิดเห็นอาจารย์ที่ปรึกษาโครงการปริญญานิพนธ์ 
............................................................................................................................. ...................................
................................................................................................ ................................................................
............................................................................................................................. ...................................
............................................................................................................................................................. ... 
             

 อาจารย์ที่ปรึกษา........................................ 
           (รศ.ดร.มีชัย  โลหะการ) 
             (…...../…........../…...……) 
ลักษณะโครงการ 

 
ด้านวิศวกรรม   ด้านการศึกษา อ่ืน ๆ ......................................  

 
ความคิดเห็นคณะกรรมการพิจารณาโครงการปริญญานิพนธ์ 
............................................................................................................................. ...................................
................................................................................................ ................................................................
............................................................................................................................. ...................................
............................................................................................................................................................. ... 
                          

        .................................................. ประธานกรรมการ 
    (……….….....…..........…...…………) 
 .................................................. กรรมการ 
 (……….….....…..........…...…………) 
 .................................................. กรรมการ 
 (……….….....…..........…...…………) 
 
 
 
 
การประชุมพิจารณาโครงการปริญญานิพนธ์ วันที่.......... เดือน............................... พ.ศ. ................. 

 


