
การเขียนโปรแกรม

หุ่นยนต์

ผศ.ดร.แจ่มจันทร์ ศรีอรุณรัศมี
ภาควิชาเทคโนโลยีการศึกษา
คณะศึกษาศาสตร์ มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ

Robot Programming



การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ Robot Programming

สงวนลิขสิทธิ์หนังสือเลมนี้ตามพระราชบัญญัติ (ฉบับเพิ่มเติม) พ.ศ. 2558 หามคัดลอกเนื้อหา ภาพประกอบ 

รวมท้ังดัดแปลงเปนแถบบันทึกเสียง ดัดแปลงวิดีทัศน หรือเผยแพรดวยรูปแบบ และวิธีการอ่ืนใดกอนไดรับอนุญาต

ผูเขียน   ผศ.ดร.แจมจันทร ศรีอรุณรัศมี

เผยแพรคร้ังแรก  มกราคม 2569

รูปแบบการจัดทํา  หนังสืออิเล็กทรอนิกส (e-book)

ราคา   349 บาท

ขอมูลบรรณานุกรมของสํานักหอสมุดแหงชาติ

จัดทําโดย   ผศ.ดร.แจมจันทร ศรีอรุณรัศมี

   11/9 ถ.นครสวรรค-พิษณุโลก ต.วัดไทรย อ.เมือง จ.นครสวรรค 60000

ISBN (e-book)  978-616-630-467-1

เจาของ  ผศ.ดร.แจมจันทร ศรีอรุณรัศมี

ออกแบบโดย  สํานักพิมพดอกสรอย

   11/9 ถ.นครสวรรค-พิษณุโลก ต.วัดไทรย อ.เมือง จ.นครสวรรค 60000

   Line: @doksoi



 ในยุคดิจิทัลที่เทคโนโลยีเขามามีบทบาทสําคัญในทุกมิติของชีวิตประจําวัน การเรียนรู

ดานวิทยาการหุนยนต (Robotics) และระบบสมองกลฝงตัว (Embedded System) จึงกลายเปน

ทักษะพ้ืนฐานท่ีจําเปนตอการพัฒนานวัตกรรม การแกปญหาเชิงเทคนิค และการเตรียมความพรอม

สําหรับอาชีพในศตวรรษที่ 21 ตําราการเขียนโปรแกรมหุนยนต เลมนี้จัดทําขึ้นเพื่อเสริมสราง

ความรู ความเขาใจ และทักษะในการออกแบบ ประกอบ และเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนตดวย

ไมโครคอนโทรลเลอร โดยบูรณาการความรูดานอิเล็กทรอนิกส การเขียนโปรแกรมภาษา C/C++ 

และการประยุกตใชงานดาน Internet of Things (IoT) อยางเปนระบบ

   เน้ือหาในเลมครอบคลุมต้ังแตพ้ืนฐานดานโครงสรางของหุนยนต วงจรควบคุม เซนเซอร 

และเคร่ืองมืออิเล็กทรอนิกสพ้ืนฐาน ไปจนถึงการใชบอรดไมโครคอนโทรลเลอรในปจจุบัน เชน 

mBot Arduino และ NodeMCU รวมกับซอฟตแวร Arduino IDE และเคร่ืองมือจําลองวงจร

อยาง Tinkercad นอกจากน้ียังมีการประยุกตใชเทคโนโลยีควบคุมระยะไกลผานแอปพลิเคชัน 

Arduino Cloud ซ่ึงชวยใหเขาใจหลักการของระบบอัตโนมัติแบบ Input-Process-Output 

ไดอยางชัดเจน พรอมท้ังฝกวิเคราะหและออกแบบคําส่ังควบคุมการทํางานของเซนเซอรตางๆ 

เชน Ultrasonic, เซนเซอรวัดอุณหภูมิ/ความช้ืน และอุปกรณขับเคล่ือน เชน เซอรโวมอเตอร

และรีเลย

  วัตถุประสงคของตําราเลมน้ีเนนการพัฒนาท้ังในดานความรู ความสามารถเชิงปฏิบัติ 

และทักษะการสรางสรรค โดยมุงหวังใหสามารถเลือกใชเคร่ืองมือและเทคโนโลยีไดอยางเหมาะสม 

ออกแบบคําส่ังควบคุมการทํางานของหุนยนตไดอยางมีประสิทธิภาพ และสามารถสรางผลงาน

นวัตกรรมท่ีตอบสนองตอปญหาหรือความตองการในชีวิตจริง ผานกระบวนการคิดเชิงวิศวกรรม

และการเรียนรูแบบลงมือปฏิบัติจริง (Learning by Doing)

  การประเมินผลในตําราเลมนี้ เปนแนวทางในการใชสะทอนถึงการเรียนรูที ่ครอบคลุม

ท้ังดานทฤษฎีและภาคปฏิบัติ โดยแบงออกเปนการเขารวมกิจกรรมในช้ันเรียน การทําแบบฝกหัด 

การสอบกลางภาค สอบปลายภาค และการพัฒนาโครงงาน IoT ท้ังในรูปแบบรายคูและรายกลุม 

เพ่ือใหผูเรียนไดฝกคิด ฝกทํา และนําเสนอผลงานอยางมืออาชีพ เปนการฝกฝนทักษะท่ีจําเปน

ตอการเปนนักออกแบบเทคโนโลยี ผูสรางนวัตกรรม และนักคิดเชิงระบบในโลกท่ีเปล่ียนแปลง

อยางรวดเร็ว

  ผูเขียนหวังเปนอยางยิ่งวา ตําราเลมน้ีจะเปนสวนหน่ึงท่ีชวยสรุปภาพรวมของ การเขียน
โปรแกรมหุนยนต เพื่อนําไปประยุกตใชในทางการศึกษาไดอยางครบถวน และชวยกระตุน

ใหนักเรียน นักศึกษา ครู อาจารยและผูสนใจท่ัวไป เห็นถึงคุณคาของการเรียนรูเชิงบูรณาการ 

พรอมนําความรูไปพัฒนาและตอยอดสูการประดิษฐคิดคนท่ีมีประโยชนตอสังคมในอนาคต

คํานํา
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 ในบทนี้เราจะศึกษาพื้นฐานเกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมหุนยนต รวมถึงการใชงานโปรแกรมและ

เคร่ืองมือท่ีจําเปนสําหรับการพัฒนาระบบหุนยนต การเขียนโปรแกรมหุนยนตเปนการผสมผสานศาสตร

หลายแขนงเขาดวยกัน ไมวาจะเปนวิศวกรรมศาสตร วิทยาการคอมพิวเตอร และปญญาประดิษฐ 

เพ่ือสรางระบบอัตโนมัติท่ีสามารถทํางานไดตามท่ีเราตองการ หุนยนตในปจจุบันถูกนําไปใชงานในหลากหลาย

อุตสาหกรรม เชน อุตสาหกรรมการผลิต การแพทย การขนสง การบริการ และการศึกษา(Luo et al., 2024; 

Robot Programming Methods, 2025; Y, 2013) การเรียนรูการเขียนโปรแกรมหุนยนตจึงเปนทักษะ

ท่ีสําคัญสําหรับนักศึกษาครูคอมพิวเตอรศึกษา เพ่ือใหสามารถนําความรูไปประยุกตใชในการจัดการเรียน

การสอนและสรางนวัตกรรมใหมๆ ในอนาคต การทําความเขาใจในสวนประกอบหลักของหุนยนตเปน

สิ่งสําคัญในการเริ่มตนเขียนโปรแกรมควบคุม หุนยนตประกอบดวยสวนประกอบทางกล เชน โครงสราง 

ตัวขับเคล่ือน และเซ็นเซอร รวมถึงสวนประกอบทางอิเล็กตรอนิกส เชน แผงวงจรควบคุมและแหลงจายพลังงาน 

การทํางานรวมกันของสวนประกอบเหลานี ้ทําใหหุ นยนตสามารถเคลื ่อนที ่ รับรู สภาพแวดลอม และ

ตอบสนองตอเหตุการณตางๆ ได การเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนตเก่ียวของกับการสรางชุดคําส่ังท่ีส่ังใหหุน

ยนตทํางานตามลําดับข้ันตอนท่ีกําหนดไว ชุดคําส่ังเหลาน้ีจะถูกสงไปยังแผงวงจรควบคุม ซ่ึงจะแปลคําส่ังและ

สงสัญญาณไปยังสวนประกอบตางๆ ของหุนยนต เพ่ือใหหุนยนตทํางานตามท่ีตองการ ภาษาโปรแกรมท่ีใช

ในการเขียนโปรแกรมหุนยนตมีหลากหลายภาษา แตภาษาท่ีนิยมใชกัน ไดแก ภาษา C++ ภาษา Python และ

ภาษา Java แตละภาษามีขอดีขอเสียแตกตางกันไป ข้ึนอยูกับความเหมาะสมในการใชงานและแพลตฟอรม

ของหุนยนตที่เราเลือกใช การเลือกภาษาโปรแกรมที่เหมาะสมจึงเปนสิ่งสําคัญในการพัฒนาโปรแกรม

หุนยนตท่ีมีประสิทธิภาพและเสถียรภาพ (Aroonmanakun et al., 2009).
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1.1 หุนยนต

 ในยุคปจจุบัน “หุนยนต” ไมไดเปนเพียงแคจินตนาการในภาพยนตรวิทยาศาสตรอีกตอไป แตกลายเปน

สวนหนึ่งของชีวิตประจําวันและการพัฒนาทางการศึกษาอยางแทจริง คําวา “หุนยนต” (Robot) 

มีรากศัพทมาจากภาษาสลาวิกวา robota หมายถึง การทํางานหรือแรงงาน ซ่ึงปรากฏคร้ังแรกในบทละคร

ชาวเช็คโกสโลวาเกีย เร่ือง R.U.R. (Rossum’s Universal Robots) ของ Karel Čapek ในป ค.ศ. 1920 

(Craig, 2005)  ซึ่งหุนยนตมาจากภาษาเช็ค (Czech)  โดยมีความหมายวา “force labor” หมายถึง 

คนงานท่ีมีแรงหรือคนงานท่ีมีพลังน่ันเอง ตอมาสถาบันหุนยนตของอเมริกา (Robot Institute of America)  

ไดใหคําจํากัดความของหุนยนต คือ “แขนกลท่ีถูกออกแบบใหทําหนาท่ีหลายอยาง หรือทํางานพรอมกัน

ในเวลาเดียวกัน โดยมีการโปรแกรมการเคลื ่อนที ่ ใหเปลี ่ยนแปลงไดตามลักษณะที ่ต องการ” 

องคการมาตรฐานสากล (ISO) ใหคําจํากัดความของหุนยนตวา “อุปกรณที่สามารถทํางานโดยอัตโนมัติ

ภายใตการควบคุมของโปรแกรม หรือการต้ังคาท่ีกําหนดไวลวงหนา เพ่ือปฏิบัติงานเฉพาะดานหน่ึงๆ 

ซ้ําๆ ได” (ISO 8373:2012)

  จากมุมมองทางการศึกษา หุนยนตถือเปนเครื่องมือสําคัญในการสรางการเรียนรูแบบบูรณาการ

ที่เนนทักษะแหงศตวรรษที่ 21 เชน การคิดเชิงออกแบบ การแกปญหา การทํางานรวมกัน และความรู

ดานเทคโนโลยี ซึ่งเปนรากฐานสําคัญของ “STEM Education” (Bybee, 2013) หุนยนตแบงออกได

หลากหลายประเภทตามหนาท่ี เชน

 - หุนยนตอุตสาหกรรม (Industrial Robot)

 - หุนยนตบริการ (Service Robot)

 - หุนยนตเพ่ือการศึกษา (Educational Robot)

 - หุนยนตทางการแพทย (Medical Robot)

 - หุนยนตในงานวิจัยหรือการสํารวจ (Research and Exploration Robot)
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ตัวอยางหุนยนตในงานประเภทตาง

ภาพ หุนยนตท่ีเปนเคร่ืองจักรในโรงงาน 

ท่ีมา https://universe.roboflow.com/objectdetection-u9vna/indus

ภาพ หุนยนตดูดฝุน 

ภาพถายโดย cottonbro studio: https://www.pexels.com/th-th/photo/4112723/
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ภาพ หุนยนตผาตัด

ท่ีมา : Ai Generated by Gemini

ภาพ หุนยนตสองขา

ท่ีมา : Ai Generated by Gemini
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ภาพ หุนยนต(รถยนต) ไรคนขับ

ท่ีมา : Ai Generated by Gemini

ภาพ หุนยนตโดรน

ท่ีมา : Ai Generated by Gemini
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ภาพ หุนยนตทรงตัว

ท่ีมา : Ai Generated by Gemini

 ในแวดวงการศึกษา หุนยนตเพื่อการเรียนรู เชน Arduino Robot, mBot, Microbit  ไดถูกนํามา

เปนเคร่ืองมือสําคัญท่ีชวยใหนักเรียนไดเรียนรูจากการลงมือปฏิบัติจริง (Learning by Doing) ซ่ึงสอดคลอง

กับทฤษฎีการเรียนรูเชิงสรางสรรค (Constructivism) และทฤษฎีการเรียนรูโดยใชปญหาเปนฐาน (Problem-based 

Learning) ครูและนักวิชาการทางการศึกษาสามารถบูรณาการการใชหุนยนตในหองเรียนเพื่อสงเสริม

ใหผูเรียนเขาใจหลักการของฟสิกส ไฟฟา การเขียนโปรแกรม รวมถึงการแกปญหาอยางเปนระบบ เชน 

การส่ังใหหุนยนตเดินตามเสน การหลบหลีกส่ิงกีดขวาง หรือการควบคุมผานแอปพลิเคชันมือถือ ซ่ึงไมเพียง

พัฒนาทักษะการเขียนโคด แตยังสงเสริมจินตนาการและการคิดวิเคราะหอยางมีประสิทธิภาพ หุนยนต

จึงมิใชเพียงเครื่องจักรกล แตเปนสื่อกลางทางการศึกษาที่ทรงพลัง ซึ่งสามารถเสริมสรางสมรรถนะของ

ผูเรียนใหพรอมตอการเปนพลเมืองในยุคเทคโนโลยีดิจิทัล
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อุปกรณทางดานอิเล็กทรอนิกส

     อุปกรณทางดานอิเล็กทรอนิกสมีบทบาทสําคัญในการพัฒนาหุนยนต เพราะสมองของหุนยนตจะถูกควบคุม

การทํางานและการประมวลผลขอมูลดวยระบบอิเล็กทรอนิกส ซึ่งใชการควบคุมดวยไมโครโปรเซสเซอร

หรือไมโครคอนโทรเลอร อุปกรณทางดานอิเล็กทรอนิกสจึงมีความจําเปนท่ีตองศึกษาเพ่ือนําไปประยุกตใชงาน 

อุปกรณทางดานอิเล็กทรอนิกสมีมากมายหลายชนิด แตละชนิดมีคุณสมบัติและลักษณะการใชงานท่ีแตกตาง

กันออกไป ดังน้ันการเลือกใชอุปกรณอิเล็กทรอนิกสใหเหมาะสมกับงานจึงเปนส่ิงสําคัญอยางยิง่ ในการสราง

หุนยนตนั้นจําเปนตองพิจารณาถึงปจจัยตางๆ เชน ขนาดของหุนยนต ฟงกชันการทํางานของหุนยนต 

งบประมาณในการสราง และความสามารถในการเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนต การทําความเขาใจเก่ียวกับ

อุปกรณพื้นฐานทางอิเล็กทรอนิกสเปนสิ่งจําเปนในการพัฒนาหุนยนต สามารถแยงออกตามลักษณะ

การใชงานไดดังน้ี

 1. ตัวตานทาน (Resistor) เปนอุปกรณท่ีใชในการจํากัดปริมาณกระแสไฟฟาในวงจรไฟฟา มีหนวย

เปนโอหม (Ω) ตัวตานทานมีหลายชนิด เชน ตัวตานทานแบบคาคงที่ ตัวตานทานแบบปรับคาได และ

ตัวตานทานไวแสง

     2. ตัวเก็บประจุ (Capacitor) เปนอุปกรณที่ใชในการเก็บสะสมพลังงานไฟฟา มีหนวยเปนฟารัด 

ตัวเก็บประจุมีหลายชนิด เชน ตัวเก็บประจุแบบอิเล็กโทรไลต ตัวเก็บประจุแบบเซรามิก และตัวเก็บประจุ

แบบฟลม 

     3. ไดโอด (Diode) เปนอุปกรณอิเล็กทรอนิกสชนิดหน่ึงท่ียอมใหกระแสไฟฟาไหลผานไดในทิศทางเดียว

เทานั้น ทําจากสารกึ่งตัวนํา เชน ซิลิคอน หรือเจอรเมเนียม ไดโอดมีหลายชนิด เชน ไดโอดเรียงกระแส 

ไดโอดเปลงแสง และซีเนอรไดโอด

        4. ทรานซิสเตอร (Transistor) เปนอุปกรณสารก่ึงตัวนําท่ีใชในการขยายหรือสวิตชสัญญาณไฟฟา 

มีสามขาคือ ขาเบส, ขาคอลเล็กเตอร และขาอิมิตเตอร ทรานซิสเตอรมีสองชนิดหลักคือ แบบ NPN และ

แบบ PNP

        5. ลิมิตสวิตซ (Limit Switch) เปนอุปกรณตรวจจับทางกล ทําหนาท่ีเปนสวิตซเปด-ปดวงจรไฟฟาเม่ือ

มีการสัมผัสหรือเคล่ือนท่ีถึงตําแหนงท่ีกําหนด มักใชในการควบคุมการเคล่ือนท่ีของเคร่ืองจักรหรือหุนยนต 

        6. รีเลย (Relay) เปนสวิตชแมเหล็กไฟฟาท่ีใชในการควบคุมวงจรไฟฟาอีกวงจรหน่ึง โดยใชกระแส

ไฟฟาจํานวนนอยในการควบคุมกระแสไฟฟาจํานวนมาก เหมาะสําหรับการควบคุมอุปกรณไฟฟาท่ีใชแรงดัน

ไฟฟาตางกัน เชน หลอดแอลอีดี อุปกรณแสดงผล มอเตอร หรือใชเปนสวิตชเพ่ือควบคุมการเปดปดอุปกรณ

ภายนอก (Internet of Things (IOT), n.d.; รูจักอุปกรณ ไมโครคอนโทรเลอร, n.d.)
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       7. รีเลยตั้งเวลา (Timer Relay) เปนอุปกรณที่ใชในการควบคุมการทํางานของวงจรไฟฟาตามชวง

เวลาท่ีกําหนด มักใชในระบบควบคุมอัตโนมัติหรือระบบท่ีตองการการหนวงเวลา 

      8. ตัวนับเวลา (Timer) เปนวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีสรางสัญญาณพัลสออกมาเปนระยะ ๆ  อยางแมนยํา 

สามารถนําไปใชในการควบคุมการทํางานของระบบตาง ๆ ตามชวงเวลาท่ีกําหนด 

     9. อุปกรณตรวจจับช้ินงาน (Sensor) เปนอุปกรณท่ีใชในการตรวจจับวัตถุหรือสภาวะแวดลอมตางๆ 

เชน แสง เสียง ความรอน แรงดัน หรือการเคล่ือนท่ี เซ็นเซอรมีหลายชนิด เชน โฟโตเซ็นเซอร อัลตราโซนิก

เซ็นเซอร เทอรโมคัปเปล สเตรนเกจ และไจโรสโคป 

     10. หลอดไฟ LED 7-Segment เปนอุปกรณแสดงผลตัวเลขหรือตัวอักษร โดยการรวมหลอด LED 

ขนาดเล็ก 7 หลอดเขาดวยกัน แตละหลอดจะเรียกวา “เซ็กเมนต” ซ่ึงสามารถควบคุมการเปด-ปดเพ่ือให

แสดงผลเปนตัวเลขหรือตัวอักษรตางๆ ได 

 11. สวนแสดงผลโมดูล LCD เปนจอแสดงผลแบบผลึกเหลวท่ีใชในการแสดงขอมูลตางๆ เชน ตัวอักษร 

ตัวเลข หรือกราฟก มีขนาดและรูปแบบท่ีหลากหลาย มักใชในอุปกรณอิเล็กทรอนิกสตางๆ เชน เคร่ืองคิดเลข 

นาิกา และเคร่ืองมือวัด 

      12. สวิทซ (Switch) เปนอุปกรณที่ใชในการเปดหรือปดวงจรไฟฟา ทําใหกระแสไฟฟาสามารถไหล

ผานหรือไมไหลผานวงจรได สวิตชมีหลายชนิด เชน สวิตชโยก สวิตชปุมกด และสวิตชสไลด โดยสวิตชปุม

กดเปนอุปกรณอินพุตท่ีนิยมใชกับไมโครคอนโทรลเลอร (รูจักอุปกรณ ไมโครคอนโทรเลอร, n.d.)

      13. บัสเซอร เปนอุปกรณท่ีใชในการสรางเสียง มักใชเปนสัญญาณเตือนหรือเสียงตอบรับในอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกสตางๆ (รูจักอุปกรณ ไมโครคอนโทรเลอร, n.d.)

   14. เซอรโวมอเตอรขนาดเล็ก สามารถตอกับขาของบอรดไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยตรง 

(รูจักอุปกรณ ไมโครคอนโทรเลอร, n.d.).

   การเลือกใชอุปกรณเหลาน้ีข้ึนอยูกับความตองการและลักษณะของงานท่ีตองการสราง หากมีความเขาใจ

ในคุณสมบัติและการทํางานของอุปกรณแตละชนิด จะสามารถนําไปประยุกตใชในการสรางหุนยนตไดอยาง

มีประสิทธิภาพ (รูจักอุปกรณ ไมโครคอนโทรเลอร, n.d.).
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นวัตกรรมดวยระบบอิเล็กทรอนิกสสมองกลฝงตัวและ IOT

 ระบบอิเล็กทรอนิกสสมองกลฝงตัว หมายถึง ระบบอิเล็กทรอนิกสท่ีประกอบดวยวงจรอิเล็กทรอนิกส 

หนวยประมวลผล และซอฟตแวรควบคุม ซ่ึงถูกฝงอยูในผลิตภัณฑหรืออุปกรณ เพ่ือใชควบคุมและจัดการ

การทํางานอยางเฉพาะเจาะจง โดยมุงเนนการทํางานที่มีประสิทธิภาพ ความแมนยําสูง และมีขอจํากัด

ดานพลังงานหรือทรัพยากรการประมวลผล (Dilip et al., 2022; Pajaziti et al., 2021) 

    Internet of Things (IoT) หรืออินเทอรเน็ตในทุกสิ่ง หมายถึง การเชื่อมตออุปกรณตาง ๆ  เขากับ

อินเทอรเน็ตเพ่ือใหอุปกรณเหลาน้ันสามารถส่ือสารและแลกเปล่ียนขอมูลระหวางกันได (Garg et al., 2021; 

Kremer, 2022) การนํา IoT มาใชในภาคการศึกษาจะชวยเพิ่มประสิทธิภาพในการเรียนการสอนและการ

บริหารจัดการ (Sadhu et al., 2022) เทคโนโลยี IoT สามารถชวยในการเก็บรวบรวมขอมูลแบบเรียลไทม

จากเคร่ืองจักรและกระบวนการผลิต ซ่ึงจะชวยใหผูผลิตสามารถมองเห็นขอมูลเชิงลึกท่ีไมเคยมีมากอนได 

(Anozie et al., 2024) ตัวอยางเชน เซ็นเซอร IoT สามารถตรวจสอบสภาพของอุปกรณ เชน อุณหภูมิและ

การส่ันสะเทือน ทําใหสามารถบํารุงรักษาเชิงคาดการณได (Tsourela & Nerantzaki, 2020) IoT ยังชวย

เพ่ิมประสิทธิภาพการควบคุมคุณภาพโดยการตรวจจับขอบกพรองแบบเรียลไทมและชวยใหสามารถแกไข

ไดทันที (Tran-Dang et al., 2020) 

  การนําระบบสมองกลฝงตัวมาใชในการพัฒนาระบบอัตโนมัติ ระบบสวนใหญจะใชบอรดสมองกลฝงตัว

และควบคุมการทํางานดวยโปรแกรม (Internet of Things (IOT), n.d.) การใช IoT ทางการศึกษาในระดับ

โรงเรียนและมหาวิทยาลัยจะชวยใหนักเรียนและนักวิจัยสามารถเขาถึงขอมูลและเคร่ืองมือท่ีจําเปนสําหรับ

การเรียนรูและการวิจัยไดอยางสะดวกและรวดเร็ว การนํา IoT มาใชในการเรียนการสอนจะชวยใหนักเรียน

สามารถเรียนรูไดดวยตนเองและมีสวนรวมในการสรางเน้ือหาการเรียนรู ซ่ึงจะชวยเพ่ิมประสิทธิภาพในการ

เรียนรูและพัฒนาทักษะท่ีจําเปนสําหรับการทํางานในอนาคต (Hashim & Al-Sulami, 2020; Rodríguez 

et al., 2020) นอกจากน้ี IoT ยังชวยใหครูและอาจารยสามารถติดตามและประเมินผลการเรียนรูของ

นักเรียนไดอยางแมนยําและมีประสิทธิภาพมากข้ึน การใช IoT ในการเรียนการสอนจึงเปนส่ิงสําคัญในการ

สรางสังคมแหงการเรียนรูและพัฒนาศักยภาพของนักเรียนอยางเต็มท่ี

  หลักของการพัฒนาระบบอัตโนมัติโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร ซึ่งเปนสวนหนึ่งของเทคโนโลยี IoT 

มีการเนนยํ้าถึงบทบาทของบอรดสมองกลฝงตัวและโปรแกรมในการควบคุมการทํางานอัตโนมัติ และ

รูปแบบการทํางานจะแบงออกเปน 3 ข้ันตอนหลักๆ ไดแก Input Process และ Output 


