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1. ค าอธบิายรายวิชา 

ศึกษาและแนะน าเครื่องมือทางฮาร์ดแวร์และการใช้งานโปรแกรมไมโครคอนโทรเลอร์มีความรู้เบื้องต้น
เกี่ยวกับระบบตัวเลขและการจัดการข้อมูลตลอดจนการใช้งานขาพอร์ตอินพุตและเอาต์พุตของไมโครคอนโทรเลอร์มี
ทักษะในการใช้ไมโครคอนโทรเลอร์ขับสัญณาณเสียง  ขับ LED ตัวเลข และตัวอักษร ขับมอเตอร์แบบต่างๆ เพื่อ
พัฒนาทักษะในการเขียนและพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ และควบคุมการขับเคลื่อนหุ่นยนต์เดินตามแสง และ
ควบคุมการตรวจจับการชนวัตถุ ตลอดจน เดินตามเส้นไปยังจุดต่างๆในช่องที่ก าหนดได้ 
2.  ตัวชี้วัด 
1 อธิบายเครื่องมือทางฮาร์ดแวร์และการใช้งานโปรแกรมไมโครคอนโทรเลอร์ได ้
2 มีความรู้เบื้องต้นเกี่ยวกับระบบตัวเลขและการจัดการข้อมูล 
3 มีทักษะการใชง้านขาพอร์ตเอาต์พุตของไมโครคอนโทรเลอร์ 
4 มีทักษะการรับข้อมูลอินพุตของไมโครคอนโทรเลอร ์
5 มีทักษะการขบัสัญณาณเสียงโดยใช้ไมโครคอนโทรเลอร ์
6 มีทักษะการใชง้านไมโครคอนโทรเลอร์ขับ LED  
7 มีทักษะการใชง้านไมโครคอนโทรเลอร์ขับมอเตอร์แบบต่างๆ 
8 มีทักษะในการเขียนและการพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์  เพื่อควบคุมการขับเคลื่อนหุ่นยนต์ 
9 มีทักษะในการเขียนและการพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์  เพื่อควบคุมการขับเคลื่อนหุ่นยนต์ และควบคุมการ

ตรวจจับการชนวัตถุ 
10 มีทักษะการพฒันาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ เพื่อควบคุมการขับเคลื่อนหุ่นยนต์  เดินตามแสง  และควบคุมการตรวจจับ

การชนวัตถุ  
11 มีทักษะการพฒันาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ เพื่อควบคุมการขับเคลื่อนหุ่นยนต์ เดิมตามเส้นที่ทิศทางที่ต้องการและ

กลับมาจุดเริ่มต้น 
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3.  ก าหนดการสอนและจุดประสงค์การเรยีนรู้ 
 

สัปดาห์ที่ คาบที่ เนื้อหา/สาระการเรียนรู้ ผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง 
1 1 - 2 ปฐมนิเทศและบทน า 

1.  แนะน ารายวิชา  วิธีการเรียน  การวัดและ 
     ประเมินผลการเรียน 

มีความเข้าใจ วิธีการเรียน  การวัดและ
ประเมินผลการเรียน 
 

2 - 3 3 - 6 แนะน า IPST-BOT ชุดหุ่นยนต์อัตโนมัติ
อเนกประสงค์เพื่อการเรียนรู้และรายการ
อุปกรณ์ที่ใช้ในหุ่นยนต์ IPST-BOT 

มีความรู้ความเข้าใจความเป็นมาของ
หุ่นยนต์ IPST-BOT และอุปกรณ์ที่ใช ้

4 - 5  7 - 10 คุณสมบัติของชุดอุปกรณ์ในส่วน
ไมโครคอนโทลเลอร์หลัก  แผงวงจรหลัก 
MicroBox  แผงวงจรแสดงผลและควบคุม
มอเตอร ์

มีความรู้ ความเข้าใจในการใช้
ไมโครคอนโทลเลอร์  แผงวงจรหลัก 
แผงวงจรแสดงผละและควบคุมมอเตอร์ 

6 – 9 11 - 18 ชุดดาวน์โหลดโปรแกรมผ่านทางพอร์ต USB 
คุณสมบัติของอุปกรณ์เอาต์พุต คุณสมบัติของ
ชุดอุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณ 

มีความรู้ ความเข้าใจในชุดดาวน์โหลด
โปรแกรมผ่านทางพอร์ต USB คุณสมบัติ
ของอุปกรณ์เอาต์พุต คุณสมบัติของชุด
อุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณ 

10 19 - 20 สอบวัดผลกลางภาค 

11 - 13 21 - 26 
ข้อมูลของอุปกรณ์ทางกลที่ใช้ในชุดหุ่นยนต์ 
IPST-BOT   การสร้างหุ่นยนต์ IPST-BOT 

มีความรู้ความเข้าใจในข้อมลูของอุปกรณ์
ทางกลที่ใช้ในชุดหุ่นยนต์ IPST-BOT   การ
สร้างหุ่นยนต์ IPST-BOT 

14 27 - 28 การสร้างหุ่นยนต์ IPST-BOT สามารถสร้างหุ่นยนต์ IPST-BOT 

15 - 16 29 - 32 

การพัฒนาโปรแกรมภาษา  C ส าหรับหุ่นยนต์ 
IPST-BOT  ติดต้ัง software และวิธีใช้งาน 
software 

 

สามารถพัฒนาโปรแกรมภาษา  C ส าหรับ
หุ่นยนต์ IPST-BOT  ติดต้ัง software และ
วิธีใช้งาน software 
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33 – 34 
 
 

ชุดค าสั่งภายในไลบรารีของโปรแกรมภาษา C 
ส าหรับควบคุมหุ่นยนต ์IPST-BOT 

 

สามารถเข้าใจ ชุดค าสั่งภายในไลบรารีของ
โปรแกรมภาษา C ส าหรับควบคุมหุ่นยนต ์
IPST-BOT 
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35 – 36 
 

การขับเคลื่อนหุ่นยนต์ IPST-BOT  กับการหลบ
หลีกสิ่งกีดขวางแบบสัมผัส 

สามารถเข้าใจ และเขียนโปรแกรมการ
ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ IPST-BOT กับการหลบ
หลีกสิ่งกีดขวางแบบสัมผัส 

19 37 – 38 
การตรวจจับและวัดระยะทางด้วยแสง
อินฟราเรด และภารกิจตรวจจับเส้น 

สามารถเขียนโปรแกรมการตรวจจับและวัด
ระยะทางด้วยแสงอินฟราเรด และภารกิจ
ตรวจจับเส้น 

20 39 -40 
สอบปฏิบัตเิขียนโปรแกรมการขับเคลื่อน
หุ่นยนต์ IPST-BOT สอบปลายภาค 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 
  1. การเรียนรู้จากประสบการณ์โดยมีการก าหนดช้ินงานให้ไปศึกษาค้นคว้า 
  2. การสาธิต 
  3. การฝึกทักษะปฏิบัตจิริง 
  4. การท าใบงาน     
4.  แผนการประเมินผลการเรียนรู้และการมอบหมายงาน 
 การสอนรายวิชา ง30209 ระบบหุ่นยนต์พื้นฐาน  ประจ าภาคเรียนที่ 1 ปีการศึกษา 2558                       
มีแผนการประเมินผลการเรียนรู้ ดังน้ี 
 4.1    ประเมนิจากใบงานหรือการบ้านที่มอบหมาย                60        คะแนน 
 4.2   ประเมินจากการสังเกตพฤติกรรมการเรียนของนักเรียน: จิตพิสัย   10 คะแนน 
 4.3   ประเมินจากการสอบกลางภาค      10  คะแนน 
 4.4   ประเมินจากการสอบปลายภาค      20  คะแนน 
          รวม 100  คะแนน 
รายละเอียดการประเมนิผลแต่ละหัวข้อเปน็ดังนี้ 
4.1    ประเมนิจากใบงาน และชิ้นงาน (60 คะแนน) 

รายการ 
รูปแบบ 
ของงาน 

วันที่มอบ 
หมายงาน 

ก าหนดส่ง 
เวลาที ่

นักเรียน 
ควรใช ้

คะแนน 

1.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 1 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
2.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 2 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
3.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 3 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
4.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 4 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
5.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 5 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
6.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 6 งานเดี่ยว   100 นาท ี 5 
7.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 7 งานเดี่ยว   100 นาท ี 10 
8.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 8 งานเดี่ยว   100 นาท ี 10 
9.ประเมินจากการท าใบงานครั้งที่ 9 งานเดี่ยว   100 นาท ี 10 

                                                                                                          รวม 60 
หมายเหตุ    1. เวลาที่นักเรยีนควรใช้ หมายถึง เวลาที่ครไูด้พิจารณาว่า ในการท างานหรือการบ้านชิ้นนั้น ๆ   
                     นักเรียนควรใช้เวลาท าประมาณเท่าใด การประมาณการดังกล่าว ครูได้พิจารณาจากความยาก   
                     ความซับซ้อน และปริมาณของงานหรือการบ้านชิ้นน้ัน ๆ  
                 2. งานหรือการบ้านที่มอบหมายแต่ไม่ได้คิดคะแนนก็ได้น าเสนอไว้ในตารางนี้ด้วย  เพื่อเป็น 
                      ข้อมลูว่างานหรือการบ้านที่ได้มอบหมายทั้งหมดของรายวิชานี้นักเรียนจะต้องใช้เวลาท ามาก 
                      น้อยเพียงใด 
 3.  การปฏิบัติงานเน้นให้นักเรียนได้ลงมือปฏิบัติเป็นกลุ่ม แต่ให้เขียนรายงานเป็นรายบุคคล 
                      เพื่อ ดูการท างานของแต่ละคน  
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4.2 การประเมินจากการสังเกตพฤติกรรมการเรียนของนักเรียน: จิตพิสัย (10 คะแนน) 
 การประเมินพฤติกรรมการเรยีนของนักเรียนรายวิชา ง30209 ระบบหุ่นยนต์พ้ืนฐาน  ประจ าภาคเรียนที่ 1   
ปีการศึกษา 2558   ได้ก าหนดหัวข้อการประเมิน ดังแสดงในตารางข้างล่าง 

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมนิ 

ดีเยี่ยม 
(5) 

ดีมาก 
(4) 

ดี 
(3) 

ปานกลาง 
(2) 

ต้องปรับปรง 
(1) 

1.   ความสนใจใฝ่รู้หรือความอยากรู้อยากเห็น      
2.   ความรับผดิชอบ ความมุ่งมั่น อดทน      
3.   ความมีเหตุผล      
4.   ความมีระเบียบและรอบคอบ      
5.   ความซื่อสตัย ์      
6.   ความใจกว้างร่วมแสดงความคิดเห็น และ 
     รับฟัง ความคิดของผู้อื่น   

     

รวม      
รวมคะแนนจิตพิสัย 10 

 
4.3 การประเมินจากการสอบกลางภาค (10 คะแนน) 
 ก าหนดการสอบกลางภาคจากการผลิตชิ้นงานเขียนแบบ เวลาที่ใช้ในการปฏิบัติงาน  100  นาท ี
 เนื้อหาชิ้นงาน ลักษณะชิ้นงาน จ านวนชิ้นงานแต่ละครั้งมีรายละเอียด ดังตาราง 

 หัวข้อที่ใช้ในการสอบ 
ลักษณะและจ านวน

ข้อสอบ 
คะแนน 

1. IPST-BOT ชุดหุ่นยนต์อัตโนมตัิอเนกประสงค์เพื่อการเรียนรู้และ
รายการอุปกรณ์ที่ใช้ในหุ่นยนต์ IPST-BOT 
2. คุณสมบัติของชุดอุปกรณ์ในส่วนไมโครคอนโทลเลอร์หลัก   
3. แผงวงจรหลัก MicroBox  แผงวงจรแสดงผลและควบคุม
มอเตอร์ 
4. ชุดดาวน์โหลดโปรแกรมผา่นทางพอร์ต USB คุณสมบตัิของ 
5. อุปกรณ์เอาต์พุต คุณสมบตัิของชุดอุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณ 

ชิ้นงาน 10 
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4.4 การประเมินจากการสอบปลายภาค (20 คะแนน) 
 ก าหนดการสอบปลายภาคจากการปฏิบัติงาน  เวลาที่ใช้ในการสอบปฏิบัติงาน  100 นาท ี
 เนื้อหาที่สอบ ลักษณะข้อสอบ จ านวนข้อสอบย่อยแต่ละครั้งมีรายละเอียด ดังตาราง  
 

หัวข้อทีใ่ช้ในการสอบ 
ลักษณะและ

จ านวน
ข้อสอบ 

คะแนน 

1. ข้อมูลของอุปกรณ์ทางกลที่ใช้ในชุดหุ่นยนต์ IPST-BOT    
การสร้างหุ่นยนต์ IPST-BOT 
2. การพัฒนาโปรแกรมภาษา  C ส าหรับหุ่นยนต์ IPST-BOT   
ติดต้ัง software และวิธีใช้งาน software 
3. ชุดค าสั่งภายในไลบรารีของโปรแกรมภาษา C  
ส าหรับควบคุมหุ่นยนต์ IPST-BOT 
4. การขับเคลื่อนหุ่นยนต์ IPST-BOT  กับการหลบหลีกสิ่งกีดขวางแบบ 
สัมผัส 
5. การตรวจจับและวัดระยะทางด้วยแสงอินฟราเรด  
และภารกิจตรวจจับเส้น 

สอบปฏิบัติ 
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