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ลักษณะรายวิชา 
  

1.  รหัสและชือ่วิชา             20112406 หุ่นยนต์ในงานอุตสาหกรรม 
                                      Industrial Robot 
2.  สภาพรายวิชา               หมวดวิชาเลือกเสร ี  
                                      หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง         
3.  ระดับรายวิชา                ภาคการศึกษาที่ 2 ช้ันปีที่ 2 
4.  รายวิชาพืน้ฐาน              ไม่มี 
5.  เวลาศึกษา                   ทฤษฎี  2  ช่ัวโมง    ปฏิบัติ 3  ช่ัวโมง รวมท้ังสิ้น 5  ช่ัวโมง  และนักศึกษา 
                                      จะต้องใช้เวลาศึกษาค้นคว้านอกเวลา 5 ช่ัวโมงต่อสัปดาห์ ตลอด 18  สัปดาห์    
                                     ( ไม่รวมการสอบกลางภาค-ปลายภาค) 
6. จำนวนหนว่ยกิต             หน่วยกิต 3 (2-3-5) 
7. จุดมุ่งหมายรายวิชา  1.  เข้าใจหลักการทำงานของหุ่นยนต์ในงานอุตสาหกรรม 

2.  มทีักษะในการออกแบบทดสอบและควบคุมหุ่นยนต์ในงานอุตสาหกรรม 
3.  มีกิจนิสัยในการทำงานด้วยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย ตระหนักถึง 

                                    คุณภาพของงาน และมีจริยธรรมในงานอาชีพ                                           
8. คำอธิบายรายวิชา ศึกษาและปฏิบัติเก่ียวกับโครงสร้างอุปกรณ์ประกอบหุ่นยนต์การทำงาน การ

ออกแบบ การควบคุม กระบวนการป้อนกลับ การทำงานของเคร่ืองควบคุมกลไก
ร่วมกับระบบอิเล็กทรอนิกส์ในงานอุตสาหกรรม

หมายเหตุ       1. การเขียนจุดมุ่งหมายรายวิชา ต้อง    
                       1.1 เป็นจุดประสงค์ทั่วไป  

                                           1.2  ต้องครอบคลุมทัง้รายวิชาโดยดูจากคำอธิบายรายวิชาเป็นหลัก                                                  
                                           1.3  เรยีงตามลำดับการเรียนรู้  ต่ำไปสูง (ขึ้นอยู่กับต้องการให้ผู้เรียนบรรลุถึงระดับใด)  
                                           1.4  จำนวนข้อควรไม่ควรเกิน 10 ข้อ                                                                                    

                   2. การแบ่งบท-หัวข้อ  ในทางปฏิบัติทำได้โดยนำเน้ือหาในคำอธิบายรายวิชามาจัดกลุ่มให้เป็นบท  
โดยเรียงลำดับเน้ือหาให้มีความต่อเน่ืองของเน้ือหาและแต่ ละบทเรียนจะต้องมี หัวข้อย่อยบทละไม่ต่ำกว่า 2 หัวข้อ     

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



2 
 

การแบ่งบทเรียน/หวัข้อ 
 

  บทเรียนที ่
 

รายการ 
เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

1 1. หุ่นยนต์ 
1.1 หลักการพ้ืนฐานของหุ่นยนต์ 
1.2 ชนิดของหุ่นยนต์ 
1.3 ลำดับขั้นความเป็นอิสระและการบังคับของวัตถุเกร็ง 
1.4 ชนิดและการทำงานของโซ่จลนศาสตร์ 
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2 2. แหล่งจ่ายกำลังงานของหุ่นยนต์   
2.1 หลักการทำงานของแหล่งจ่ายกำลังงานไฟฟ้ากระแสตรง 
2.2 หลักการทำงานของแหล่งจ่ายกำลังงานไฟฟ้ากระแสสลับ 

          2.3 หลักการทำงานของระบบไฟฟ้า

4 6 

3 3. มอเตอร์ไฟฟ้า 
3.1 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
3.2 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 

         3.3 การเลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้าแต่ละชนิดให้เหมาะสมกับงาน

2 3 

4 4. ระบบไฮดรอลิกส์และระบบนิวแมติกส ์
         4.1 ระบบไฮดรอลิกส์ 
         4.2 ระบบนิวแมติกส์ 
         4.3 กลา้มเน้ือลม (Air Muscles) 
         4.4 เลก็โทรแอ็กทีฟโพลิเมอร ์
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5 5. เซนเซอร ์
         5.1 พรอ็กซิมิต้ีเซนเซอร์และเลือกใชพ้ ร็อกซิมิตี้เซนเซอร์ 
         5.2 เซนเซอร์ภายในหุ่นยนต์ 
         5.3 เซนเซอร์ภายนอกหุ่นยนต์ 

4 6 

6 6. การออกแบบเซลล์หุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
6.1 การวางแผนผัง (Planning) 
6.2 ชนิดของระบบอัตโนมัติ (Automation Types) 
6.3 ชนิดของแผนผงัเซลล์หุ่นยนต์ (Type of Robot Cell Layout) 
6.4 คุณลักษณะของหุ่นยนต์ (Robot Specification) 
6.5 ประเภทของการเกิดอุบัติเหตุ (Types of Accidents) 
6.6 แหล่งที่มาของอันตราย (Sources of Hazards) 

    6.7 การป้องกันอันตรายจากหุ่นยนต์ 

4 6 
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การแบ่งบทเรียน/หวัข้อ (ต่อ) 
 

 
  บทเรียนที ่

 
รายการ 

เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

7 7. การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
7.1 การขนถ่ายวัสดุของหุ่นยนต์ 
7.2 กระบวนการทำงานของหุ่นยนต์ 

           7.3 การประกอบและตรวจสอบของหุ่นยนต์ 

4 6 

8 8. การควบคุมหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
          8.1 สว่นประกอบของหุ่นยนต์อุตสาหกรรม (Robot Components) 
          8.2 การโปรแกรมหุ่นยนต์โดยวิธีการสอน 
          8.3 การจำลองการทำงานของหุ่นยนต์ (Robotics Simulator) 

4 6 

9 9. ระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักรในหุ่นยนต์อุตสาหกรรมและการตรวจสอบ
และซ่อมบำรุงรักษาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 

9.1 องค์ประกอบระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักร (Components   
     of a Machine Vision System) 
9.2 ระบบการมองเห็นของคอมพิวเตอร์ (Computer Vision  
      System) 

          9.3 วิธีการประมวลผลภาพ (Image Processing Methods) 
9.4 การบำรุงรกัษาในทางอุตสาหกรรม 

           9.5 การบำรุงรักษาหุ่นยนต์ (Robotic Maintenance) 

4 6 
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จุดประสงค์การสอน 
 

  บทเรียนที ่
 

รายการ 
เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

1 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
1.1 สามารถอธิบายหลักการพ้ืนฐานของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
1.2 สามารถอธิบายชนิดของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
1.3 สามารถอธิบายลำดับขั้นความเป็นอิสระและการบังคับของวัตถุเกร็ง 
     ได้ถูกต้อง 
1.4 สามารถอธิบายชนิดและการทำงานของโซ่จลนศาสตร์ได้ถูกต้อง 
ด้านทักษะ 
1.5 บอกหลกัการพ้ืนฐานของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
1.6 บอกชนิดของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
1.7 บอกลำดับขั้นความเป็นอิสระและการบังคับของวัตถุเกร็งได้ถูกต้อง 
1.8 บอกชนิดและการทำงานของโซ่จลนศาสตร์ได้ถูกต้อง

4 
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2 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
2.1 สามารถอธิบายหลักการทำงานของแหล่งจ่ายกำลังงานไฟฟ้ากระแสตรง 
     ชนิดต่างๆได้ถูกต้อง 
2.2 สามารถอธิบายหลักการทำงานของแหล่งจ่ายกำลังงานไฟฟ้ากระแสสลับ 
     ชนิดต่างๆได้ถูกต้อง 
2.3 สามารถอธิบายหลักการทำงานของระบบไฟฟ้าได้ถูกต้อง 
ด้านทักษะ 
2.4 ออกแบบแหล่งจ่ายกำลงังานไฟฟ้ากระแสตรงชนิดต่างๆได้ถูกต้อง  
2.5 ออกแบบแหล่งจ่ายกำลงังานไฟฟ้ากระแสสลับชนิดต่างๆได้ถูกต้อง  
2.6 ออกแบบระบบไฟฟ้าได้ถูกต้อง 
2.7 วัดและทดสอบวงจรแหลง่จ่ายกำลังงานชนิดต่างๆ ของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 

4 6 

3 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
3.1 สามารถอธิบายหลักการทำงานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแต่ละชนิดได้ 
3.2 สามารถอธิบายหลักการทำงานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับแต่ละ 
     ชนิดได้ 
ด้านทักษะ 
3.3 เลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงได้อย่างถูกต้องและเหมาะสมกับงาน 
3.4 เลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับได้อย่างถูกต้องและเหมาะสมกับงาน 

2 3 

 
จุดประสงค์การสอน (ตอ่) 
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  บทเรียนที ่

 
รายการ 

เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

4 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
4.1 สามารถอธิบายหลักการทำงานของระบบไฮดรอลิกส์ได้ 
4.2 สามารถอธิบายหลักการทำงานของระบบนิวแมติกส์ได้ 
4.3 สามารถอธิบายการทำงานของส่วนประกอบต่างๆ ในระบบไฮดรอลิกส์ได้ 
4.4 สามารถอธิบายการทำงานของส่วนประกอบต่างๆ ในระบบนิวแมติกส์ได้ 
4.5 สามารถอธิบายการทำงานของกล้ามเน้ือลม (Air Muscles) ได้ 
4.6 สามารถอธิบายการทำงานของอิเล็กโทรแอ็กทีฟโพลิเมอร์ได้ 
ด้านทักษะ 
4.7 เลือกใช้งานอุปกรณ์สำหรับระบบไฮดรอลิกส์ได้อย่างเหมาะสมและ 
     ถูกต้องตามลักษณะงาน 
4.8 เลือกใช้งานอุปกรณ์สำหรับระบบนิวแมติกส์ได้อย่างเหมาะสมและ 
     ถูกต้องตามลักษณะงาน

4 6 

5 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
5.1 สามารถอธิบายการทำงานของพร็อกซิมิต้ิเซนเซอร์และเลอืกใช้ 

พร็อกซิมิต้ิเซนเซอร์ชนิดต่างๆได้อย่างถูกต้อง 
5.2 สามารถอธิบายการทำงานของเซนเซอรภ์ายในหุ่นยนต์ชนิดต่างๆได้อย่าง 
     ถูกต้อง 
5.3 สามารถอธิบายการทำงานของเซนเซอรภ์ายนอกหุ่นยนต์ชนิดต่างๆได้ 
     อย่างถูกต้อง 
ด้านทักษะ 
5.4 เลือกใช้พร็อกซิมิต้ิเซนเซอร์ชนิดต่างๆได้อย่างถูกต้อง 
5.5 เลือกใช้อุปกรณ์เซนเซอร์ภายในหุ่นยนต์ชนิดต่าง ๆ ได้อย่างถูกต้องตาม 
     มาตรฐานสากล 
5.6 เลือกใช้อุปกรณ์เซนเซอร์ภายนอกหุ่นยนต์ชนิดต่าง ๆ ได้อย่างถูกต้องตาม

มาตรฐานสากล 

4 6 
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จุดประสงค์การสอน (ตอ่) 
 

 
  บทเรียนที ่

 
รายการ 

เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

6 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
6.1 สามารถอธิบายหลักการของชนิดและการวางแผนผังเซลลห์ุ่นยนต์ได้ 
     ถูกต้อง 
6.2 สามารถอธิบายหลักการทำงานชนิดของระบบอัตโนมัติได้ถูกต้อง 
6.3 สามารถอธิบายคุณลักษณะต่างๆ ของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง  
6.4 สามารถอธิบายประเภทของการเกิดอุบัติเหตุต่างๆ และแหล่งทีม่าของ 
     อันตรายต่างๆ จากการทำงานกับหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
ด้านทักษะ 
6.5 การออกแบบเซลล์หุ่นยนต์อุตสาหกรรมได้อย่างถูกต้องตามมาตรฐานการ 
     ออกแบบ 

4 6 

7 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
7.1 สามารถอธิบายหลักการขนถ่ายวัสดุของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
7.2 สามารถอธิบายหลักการกระบวนการทำงานของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง  
7.3 สามารถอธิบายการประกอบและตรวจสอบของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง  
ด้านทักษะ 
7.4 การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์อุตสาหกรรมได้ถูกต้องตามมาตรฐาน

4 6 

8 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
8.1 สามารถอธิบายส่วนประกอบต่างๆ ของหุ่นยนต์อุตสาหกรรมได้ถูกต้อง 
8.2 สามารถอธิบายการโปรแกรมหุ่นยนต์โดยวิธีการสอนได้ถูกต้อง 
8.3 สามารถอธิบายการจำลองการทำงานของหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง  
ด้านทักษะ 
8.4 ประกอบและตรวจสอบของหุ่นยนต์ได้ถูกต้องตามมาตรฐาน 
8.5 ควบคุมหุน่ยนต์อุตสาหกรรมได้ถูกต้องตามข้ันตอน 
 

4 6 
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จุดประสงค์การสอน (ตอ่) 
 

 
  บทเรียนที ่

 
รายการ 

เวลา(ชั่วโมง) 
ท ป 

9 จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
ด้านความรู้ 
9.1 สามารถอธิบายการทำางานองค์ประกอบระบบการมองเห็นของ  
     เครื่องจักรได้ถูกต้อง 
9.2 สามารถอธิบายการทำงานระบบการมองเห็นของคอมพิวเตอร์ได้ถูกต้อง 
9.3 สามารถอธิบายขั้นตอนวิธีการประมวลผลภาพได้ถูกต้อง 
9.4 สามารถอธิบายการทำงานการบำรุงรักษาอุปกรณ์และเคร่ืองจักร 
     ในทางอุตสาหกรรมได้ถกูต้อง 
9.5 สามารถอธิบายวิธีการบำรุงรักษาหุ่นยนต์ได้ถูกต้อง 
ด้านทักษะ 
9.6 ออกแบบระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักรในหุ่นยนต์อุตสาหกรรมได้อย่าง 
     ถูกต้องตามมาตรฐาน 
9.7 ตรวจสอบและซ่อมบำรุงรักษาหุ่นยนต์อุตสาหกรรมได้ถูกต้องตามข้ันตอน 

4 6 

 
 
หมายเหตุ  การเขียนจุดสงคก์ารสอน 
1. นำช่ือบทเรียนมาเขียนเป็นจุดประสงค์ทั่วไป  โดย ใช้กริยานำ   รู้    เข้าใจ    นำ...........ไปใช้    วิเคราะห์     

สังเคราะห์  ประเมิน เป็นต้น ให้ครอบคลุมหัวข้อทั้งหมดในบทเรียนน้ี  หรือไม่ถ้าเขียนยากก็ให้ทำเป็นช่ือบทก็ได้ 
2. นำหัวข้อในแต่ละบทมาเขียนเป็นจุดประสงค์เชิงพฤติกรรม และต้องสอดคล้องวัตถุประสงค์ทั่วไปของบท  ใน

ข้อ 1 ดูจากตารางกริยาใช้นำ 
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การประเมินผลรายวิชา 
รายวิชาน้ีแบ่งเป็น 9 หน่วย   แยกได้ 9 บทเรียน การวัดและประเมินผลรายวิชาจะดำเนินการ  ดังน้ี 
 
1. วิธีการ   ดำเนินการรวบรวมข้อมูลเพ่ือการประเมินผลแยกเป็น 3  ส่วนโดย 

แบ่งแยกคะแนนแต่ละส่วนจากคะแนนเต็ม  ทั้งรายวิชา 100 คะแนนดังน้ี 
  1.1 ผลงานที่มอบหมาย 20 คะแนน หรือร้อยละ 20  
  1.2 พิจารณาจากจิตพิสัย ความต้ังใจ และการเข้าร่วมกิจกรรม 20 คะแนน  
       หรือร้อยละ 20   
  1.3 การทดสอบแต่ละหน่วยเรียน 60 คะแนน หรือร้อยละ 60 
โดยจัดแบ่งน้ำหนักคะแนนในแต่ละหน่วยตามตารางหน้าถัดไป 

 
2. เกณฑ์ผ่านรายวิชา  ผู้ที่จะผ่านรายวิชาน้ีจะต้อง 

  2.1  คะแนนสอบรวมต้องไม่ต่ำกว่าร้อยละ 50  
  2.2  มีเวลาเรียนไม่ต่ำกว่าร้อยละ 80  
  2.3  ต้องผ่านการสอบกลางภาค และปลายภาค 

 
3.  เกณฑ์ค่าระดับคะแนน 
    3.1  พิจารณาเกณฑ์ผ่านรายวิชาตามข้อ 2  ผู้ที่ไมผ่่านเกณฑ์ข้อ 2 จะได้รับค่า 

      ระดับคะแนน F 
3.2  ผู้ทีผ่่านเกณฑ์ข้อ 2  จะได้รับค่าระดับคะแนนตามเกณฑ์  ดังน้ี 
     คะแนนร้อยละ  80  ขึ้นไป               ได้ระดับคะแนน   A 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 75-79 ได้ระดับคะแนน  B+ 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 70-74 ได้ระดับคะแนน  B 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 65-69 ได้ระดับคะแนน  C+ 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 60-64 ได้ระดับคะแนน  C 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 55-59 ได้ระดับคะแนน  D+ 
 คะแนนอยู่ระหว่างร้อยละ 50-54 ได้ระดับคะแนน  D 
 คะแนนต่ำกว่าร้อยละ  50 ได้ระดับคะแนน  F 
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ตารางกำหนดน้ำหนักคะแนน 
เลข

ที่บ
ทเรี

ยน
   คะแนนรายบทเรียนและน้ำหนักคะแนน 

 
 
 

ชื่อบทเรียน 

คะ
แน

นร
าย

หน
่วย

 

น้ำหนักคะแนน 
พุทธพิิสัย 

ทัก
ษะ

พิส
ยั 

คว
าม

รู้-ค
วา

มจ
ำ 

คว
าม

เข้า
ใจ

 

กา
รน

ำไป
ใช้

 

สูง
กว่

า 

1 หุ่นยนต์ 5 3 2 0  0 
2 แหล่งจ่ายกำลงังานของหุ่นยนต์   5 2 3 0  0 
3 มอเตอร์ไฟฟ้า 8 0 2 3  3 
4 ระบบไฮดรอลิกส์และระบบนวิแมติกส ์ 8 0 2 3  3 
5 เซนเซอร์ 8 0 2 3  3 
6 การออกแบบเซลล์หุ่นยนต์อุตสาหกรรม 8 2 2 2  2 
7 การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 8 2 2 2  2 
8 การควบคุมหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 10 0 0 5  5 
9 ระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักรในหุ่นยนต์อุตสาหกรรมและการ

ตรวจสอบและซ่อมบำรุงรักษาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม
10 0 0 5  5 

        
        

ก คะแนนภาควิชาการ (พทุธพิิสัยและทักษะพิสัย) 70 9 15 23  23 

ข คะแนนภาคผลงาน (รายงาน, ชิ้นงาน เปน็การบรูณาการทุก
หน่วย) 

10 

 

ค คะแนนจิตพสิยั 20
 รวมทั้งสิน้ 100

 
หมายเหตุ   

1. การกำหนดคะแนนในรายบท ใหใ้ช้เวลาที่ใช้ในการสอนมาเป็นตัวแบ่งโดยเทียบเป็น สัดส่วนในการ  
   กำหนดก็ได้ 

      2. การกำหนดคะแนนย่อย ๆ ในแต่ละระดับของพุทธพิสัย (ความรู้ความจำ ความเข้าใจ การนำไปใข้ และ 
       สูงกว่า)  ให้ใช้วิธีรวมจำนวนข้อของจุดประสงค์การสอนในแต่ละระดับเข้าด้วยกัน  แล้วเทียบเป็นสัดส่วน 
         ในการกำหนดคะแนนก็ได้  เช่นหน่วยที่หน่ึง 10 คะแนน   เมื่อนับจุดประสงค์ มีระดับความรู้ความจำ 3 ข้อ  
         ความเข้าใจ 9 ข้อ การนำไปใข้ 18 ข้อ เมื่อเทียบสัดส่วนจะได้ความรู้ความจำ 1 คะแนน  ความเข้าใจ3  
         คะแนน   และการนำไปใช้ 6  คะแนน(ถ้าเป็นทศนิยมให้ปัดเป็นจำนวนเต็ม)   
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กำหนดการสอน 
สัปดาห์ที ่ วัน / เดือน คาบที ่ รายการสอน หมายเหตุ 

1-2 -  หุ่นยนต์  
3-4 -  แหล่งจ่ายกำลงังานของหุ่นยนต์    
5  -  มอเตอร์ไฟฟ้า 

6-7 -  ระบบไฮดรอลิกส์และระบบนวิแมติกส ์

8-9 -  เซนเซอร์  
10-11 -  การออกแบบเซลลห์ุ่นยนต์อุตสาหกรรม 

12-13 -  การประยุกต์ใช้งานหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 

14-15 -  การควบคุมหุ่นยนต์อุตสาหกรรม  
16-17 -  ระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักรในหุ่นยนต์อุตสาหกรรมและการ

ตรวจสอบและซ่อมบำรุงรักษาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
 

18 -                                 สอบปลายภาค
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