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บทคัดย่อ 
การสร้างและหาประสิทธิภาพชุดประลองแขนกล 

แบบ 5 แกน ควบคุ มด้ วย ไมโครคอนโทรล เลอร์ 
มีวัตถุประสงค์ 1) เพื่อพัฒนาชุดประลองแขนกลแบบ 
5 แกน ให้สอดคล้องกับวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์  
ห น่ ว ย ก า ร เ รี ย น รู้ เ รื่ อ ง ก า ร ป ร ะ ยุ ก ต์ ใ ช้ ง า น
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 2) เพื่อหาผลสัมฤทธิ์ทางการเรียน
ของผู้เรียนที่มีต่อชุดประลองแขนกลแบบ 5 แกน ควบคุม
ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ในรายวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์ 
เกณฑ์ที่ก าหนด คือ E1/E2 = 75/75  )3 เพื่อศึกษาความ
พึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อชุดประลองแขนกลแบบ 5 แกน 
ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ กลุ่มทดลองที่ใช้ในการ
วิจัย คือ นักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง 

(ปวส ).ช้ันปนที่  1 จ านวน 20 คน โดยวิธีการเลือกอย่าง
เจาะจง (Purposive Sampling) ผลการวิจัย พบว่า จาก
การวิเคราะห์ข้อมูลจากแบบประเมินความสอดคล้องของ
ชุดประลองจากแบบสอบถามความคิดเห็นจากประชากร
ซึ่งเป็นผู้เช่ียวชาญทั้งหมด 5 คน ผลภาพรวมการประเมิน
ความพึงพอใจที่มีต่อชุดประลองแขนกลแบบ  5 แกน 
ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์อยู่ในเกณฑ์มากที่สุด 
ค่าเฉลี่ย 4.87 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.35 ผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียนของกลุ่มทดลองโดยใช้ชุดประลองแขนกล
แบบ 5 แกน ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ที่สร้างขึ้น
มีประสิทธิภาพเท่ากับ 81/78 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ที่ก าหนด
คือ E1/E2 =75/75 และการประเมินความความพึงพอใจ
ของกลุ่มทดลองที่มีต่อชุดประลองแขนกลแบบ 5 แกน 

ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์มีค่าเฉลี่ยที่ 4.43 ส่วน
เบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.72 

ค าส าคัญ : ไมโครคอนโทรลเลอร,์ ชุดประลอง, แขนกลแบบ 5 แกน 

Abstract 
 The purposes of this research were 

1(  to develop a 5-axis mechanical arm kit 
which was controlled by microcontrollers 
through the Microcontrollers course. 

2( To evaluate the efficiency of the kit with the 
E1/E2 =  75/75 efficiency index.  The testing tools 
composed of the conformity assessment 
questionnaire and a demographic questionnaire.  

 3( To study the students' satisfaction with the 
5 axis robotic arm controlled by microcontroller. 
The sample was 20 students who studied in the 
first year of Diploma level and chosen from 
purposive sampling method.  The research was 
based on data analysis from the Conformity 
Assessment Questionnaire, a demographic 
questionnaire from a total of 5 experts. 
       The results showed that the satisfaction 
assessment with the microcontroller-controlled 
5-axis robotic arm test were at the highest level, 
mean 4.87, standard deviation 0.35.  The kit gave 
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efficiency standard: 81/78 which is higher than the 
specified threshold ) E1/ E2 =  75/ 75(  and the 
experimental group's satisfaction assessment with 
the microcontroller-controlled 5-axis robot arm 
was mean at 4.43, standard deviations at 0.72 

Keywords :Microcontroller, Equipment set, 5-axis 
robotic 

1. บทน า
ส านักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา ได้จัด

ร า ย วิ ช า ไ ม โ ค ร ค อ น โ ท ร ล เ ล อ ร์ ไ ว้ ใ น ห ลั ก สู ต ร
ประกาศนียบัตรวิ ชา ชีพ ช้ันสู ง  )ปวส . (  สาขางาน
อิเล็กทรอนิกส์ วิชานี้ประกอบด้วยการศึกษาในภาคทฤษฎี
และภาคปฏิบัติ โดยมีจุดมุ่งหมายรายวิชา เพื่อให้ผู้เรียนได้
ศึกษา เกี่ ย วกับ โครงสร้ างและสถาปัตยกรรมของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ลักษณะสัญญาณและกระบวนการ
ท างาน การรับ-ส่งข้อมูลกับอุปกรณ์เช่ือมต่อภายนอก 
ชุดค าสั่งและการเขียนโปรแกรม การวัดและทดสอบวงจร
ใช้งานของไมโครคอนโทรลเลอร์ และการประยุกต์ใช้งาน
ของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

แผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ วิทยาลัยเทคนิคสิงห์บุรี 
ยังขาดสื่อที่จะใช้ในการสอนในเรื่องการประยุกต์ใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมแขนกลแบบหลายข้อ
ต่อ ผู้วิจัยได้ศึกษาการออกแบบแขนกล)Hannaford, B., 
Marbot, P. H., Moreyra, M., &Venema, S. ,1994( จึง
มีแนวคิดที่จะออกแบบและพัฒนาชุดประลองใช้ในงาน
หยิบจับวัตถุสีต่างๆ ที่เคลื่อนที่มาตามสายพานล าเลียง 
แ ล้ ว คั ด แ ย ก น า ไ ป ว า ง ใ น ต า แ ห น่ ง โ ด ย ใ ช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ มุ่งหวังเพื่อต้องการแก้ไขปัญหาการ
ขาดชุดทดลอง และเป็นอุปกรณ์ช่วยสอน  
)มนต์ชัย เทียนทอง,2530( ทั้งควบคู่กับรูปแบบการสอน
โดยใช้ MIAP )ทักษพร เช้ือสา,2016( อันเป็นแนวทางหนึ่ง
ที่จะช่วยส่งเสริมการเรียนการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์ 
ให้เป็นรูปธรรมมากขึ้น  

จากเหตุผลดังกล่าวผู้วิจัยได้คิดการสร้างและหา
ประสิทธิภาพชุดประลองแขนกลแบบ 5 แกน ควบคุมด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อให้ผู้เรียนมีผลสัมฤทธิ์ทางการ
เรียนสูงขึ้น มีความรู้และทักษะทันต่อเทคโนโลยีที่
เปลี่ยนแปลงไปอย่างรวดเร็ว 

2. วัตถุประสงค์การวิจัย
     2.1  เพื่อพัฒนาชุดประลองแขนกลแบบ 5 แกน 
ให้สอดคล้องกับวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์ หน่วยการเรียนรู้
เรื่อง การประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์  
     2.2  เพื่อผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนของผู้เรียนที่มีต่อชุด
ป ร ะ ล อ ง แ ข น ก ล แ บ บ  5  แ ก น  ค ว บ คุ ม ด้ ว ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ในรายวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์
เกณฑ์ที่ก าหนด คือ  E1/E2 = 75/75  
      2.3  เพื่อศึกษาความพึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อชุด
ป ร ะ ล อ ง แ ข น ก ล แ บ บ  5  แ ก น  ค ว บ คุ ม ด้ ว ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

3. กรอบแนวคิดการวิจัย  

ภาพที่ 1 กรอบแนวคิดการวิจัย 

4. วิธีการด าเนินการวิจัย
4.1 ผู้วิจัยได้ศึกษาและออกแบบแขนกล 5 แกน 

โดยมีรายละเอียดดังภาพที่ 2,3 ดังนี ้

ภาพที่ 2 การออกแบบแขนกลแบบ 5 แกน 
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ภาพที่ 3 แขนกลแบบ 5 แกน 

     4.2 ผู้วิจัยได้ศึกษาและวิเคราะห์ค าอธิบายรายวิชา 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ให้ได้หน่วยการเรียน หัวข้อเรื่อง
และวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรม โดยมีรายละเอียดดังภาพ
ที่ 4 ดังนี ้

  ก าหลักการ ท   ีเร ่องท่ีเกี่ยวข้อง

  ้เช่ียวชาญ
ตรวจสอบ

ปรับปรุงแก้ไข

       

เริ่มต้น

 ่าน
ไม่ ่าน

เขียนวัตถุประสงค์เชิงพ ติกรรม

ออกแบบและสร้างชุดทดลอง

สร้างเอกสารประกอบการเรียนการสอน 
สร้างแบบทดสอบวัด ลสัม ทธิ ทางการเรียนภาคท   ีและป ิบัติ

สร้างแบบประเมินความพ งพอ จชุดทดลอง 

  ้เช่ียวชาญ
ตรวจสอบ

ปรับปรุงแก้ไข

 ่าน
ไม่ ่าน

น าแบบทดสอบไปทดลอง ช้เพ ่อหาคุ ภาพข้อสอบ

คัดเล อกข้อสอบที่เหมาะสมตามจ านวนท่ีสอดคล้องกับวัตถุประสงค์

ทดลอง ช้งานกับนัก  ก ากลุ่มทดสอบเคร ่องม อวิจัย

ภาพที่ 4 ขั้นตอนการสร้างและการประเมินชุดประลอง
แขนกลแบบ 5 แกน 

4.3 ในขั้นด าเนินการทดลองเก็บข้อมูลโดยผู้สอนรายวิชา
ไมโครคอนโทรลเลอร์  การวิจัยครั้งนี้เป็นการวิจัยเชิง
ทดลองซึ่งด าเนินการทดลองตามแบบแผนการทดลอง 
One Group Pretest Posttest Design มีรูปแบบการศึกษาดังนี้ 

ตารางที่ 1 แบบแผนการทดลองแบบ Pretest Posttest 
 Control Group Design 

กลุ่ม
ทดลอง 

ทดสอบก่อน
เรียน 

การ
ทดลอง 

ทดสอบหลัง
เรียน 

E1 T1 X T2 

5.  ลการวิจัย
การวิจัยเรื่ องการสร้างและหาประสิทธิภาพชุด

ป ร ะ ล อ ง แ ข น ก ล แ บ บ  5 แ ก น  ใ น ร า ย วิ ช า
ไมโครคอนโทรลเลอร์ตามหลักสูตรประกาศนียบตัรวชิาชีพ
ช้ันสูงวิทยาลัยเทคนิคสิงห์บุรี  มีผลการวิจัยและการ
วิเคราะห์ข้อมูลตามล าดับดังนี ้

ตารางที่ 2 ผลการประเมินความสอดคล้องเนื้อหากับ 
ชุดประลองจากผู้เช่ียวชาญ 5 คน 

ประเภท 𝑿 S.D ความคิดเห็น
  ้เช่ียวชาญ 

ความ
สอดคล้องเนื้อหา
กับชุดประลอง 

4.87 0.35 เกณฑ์ดีมาก 

จากตารางที่  2 ผลการประเมินความสอดคล้อง 
Hardware  ด้ านเนื้ อหา ด้ านการใ ช้งาน และด้ าน
คุณลักษณะของสื่อ สื่อเนื้อหา ด้านใบเนื้อหา แบบฝึกหัด /
ใบงานและแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิ  )ทฤษฎีและปฏิบัติ( 
ซึ่งได้ค่าเฉลี่ย 4.87 จัดว่าอยู่ในเกณฑ์ดีมาก 

ตารางที่ 3 ผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนโดยชุดประลองแขนกล 
        แบบ 5 แกน ควบคุมด้วย ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 เมื่อน าไปใช้จัดการเรียนการสอน 

รายการ จ านวน
คน 

ประสิทธิภาพชุดประลอง 
ระหว่างเรียน หลังเรียน 

กลุ่มทดลอง 20 81 78 

จากตารางที่ 3 ผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนโดยชุด
ป ร ะ ล อ ง แ ข น ก ล แ บ บ  5 แ ก น ค ว บ คุ ม ด้ ว ย

ออกแบบและสร้างชุดประลอง 
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ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่สร้างขึ้นมีประสิทธิภาพเท่ากับ
81/78 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ที่ก าหนดคือ 75/75 

ตารางที ่4 ความพึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อชุดประลอง  
             แขนกลแบบ5 แกนควบคุมด้วยไมโครคอนโทรเลอร ์

ประเภท 𝑿 S.D ความคิดเห็นกลุ่ม
ทดลอง 

ความพึง
พอใจของผู้เรียน 4.43 0.72 พึงพอใจมาก 

จากตารางที่ 4 ความพึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อชุด
ป ร ะ ล อ ง แ ข น ก ล แ บ บ  5 แ ก น  ค ว บ คุ ม ด้ ว ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่ งได้ค่าเฉลี่ย 4.43 จัดว่าอยู่ 
ในเกณฑ์พึงพอใจมาก 

6. สรุป ลการวิจัย
ผลการประเมินความสอดคล้องแขนกล 5 แกน กับสื่อ

เนื้อหา ด้านใบเนื้อหา ใบงาน และแบบทดสอบวัดผล
สัมฤทธ์ิซึ่งได้ค่าเฉลี่ย 4. 87  จัดว่าอยู่ในเกณฑ์ดีมาก 

ผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนโดยชุดประลองแขนกลแบบ 5 
แกน ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ที่สร้ างขึ้น 
มีประสิทธิภาพเท่ากับ 81/78 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ที่ก าหนด
คือ 75/75 

ความพึงพอใจของผู้เรียนที่มีต่อชุดประลองแขนกล
แบบ 5 แกน ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งได้
ค่าเฉลี่ย 4.43 จัดว่าอยู่ในเกณฑ์พึงพอใจมากกล 

7. ข้อเสนอแนะ
ควรใช้ตัวไมโครคอนโทรลเลอรท์ี่มีความเร็ว

ในการประมวลผลที่สูงข้ึน 

8. เอกสารอ้างอิง
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Doctoral dissertationDhonburiRajabhat  
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