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รายละเอยีดของรายวิชา 
 

วิทยาลยั/คณะ  วิทยาลยัวิศวกรรมศาสตร์  ภาควิชา  วิศวกรรมเคร่ืองกล 
หลกัสูตร วิศวกรรมศาสตรบณัฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล ฉบบัปี พ.ศ. 2564 

หมวดท่ี 1  ข้อมูลท่ัวไป 
 

MEN436  หุ่นยนตแ์ละการใชง้าน 3 (3-0-6) 
  (Robotic and Applications)   
วิชาบงัคบัร่วม  -   
วิชาบงัคบัก่อน  -   
ภาคการศึกษา  2/2567   
กลุ่ม  01, 02   
ประเภทของวิชา  วิชาปรับพื้นฐาน   
  วิชาศึกษาทัว่ไป   
  วิชาเฉพาะ   
  วิชาเลือกเสรี   
อาจารยผ์ูรั้บผิดชอบ อ. เอกณรงค ์    ใจยงค ์  อาจารยป์ระจ า   
อาจารยผ์ูส้อน อ. เอกณรงค ์    ใจยงค ์  อาจารยป์ระจ า  อาจารยพ์ิเศษ 
สถานท่ีสอน   ในท่ีตั้ง  นอกท่ีตั้ง 
วนัท่ีจดัท า 3 มกราคม 2568     
 

หมวดท่ี 2 วัตถุประสงค์ของรายวิชาและส่วนประกอบของรายวิชา 
 

1. วัตถุประสงค์ของรายวิชา 
 1) เพื่อให้นกัศึกษามีความรู้ความเขา้ใจพื้นฐานของเทคโนโลยหุ่ีนยนต ์สามารถจ าแนกประเภทของ
หุ่นยนต ์และเขา้ใจการประยุกตใ์ชง้านแขนหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม 
 2) เพื่อให้นกัศึกษาสามารถวิเคราะห์โครงสร้างทางเรขาคณิตของแขนหุ่นยนต ์โดยอาศยัหลกัการ
ทางพลศาสตร์ของแขนหุ่นยนต์ 
 3) เพื่อให้นกัศึกษามีความรู้ความเขา้ใจพื้นฐานเก่ียวกบัอินเตอร์เน็ตของสรรพส่ิง สถาปัตยกรรม IoT 
และปัญญาประดิษฐ์ส าหรับหุ่นยนต ์
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2. ค าอธิบายรายวิชา  
  พื้นฐานของเทคโนโลยหุ่ีนยนต ์  ประวติัความเป็นมาของหุ่นยนต ์ การจ าแนกประเภทของหุ่นยนต ์
การประยกุตใ์ชง้านแขนหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม ขอ้มูลจ าเพาะของแขนหุ่นยนตต์ลอดจนโครงสร้างและ
คุณสมบติั ขอ้ต่อและการใชง้าน การแปลงต าแหน่งปลายแขนหุ่นยนตเ์ป็นต าแหน่งขอ้ต่อและการแปลง
ต าแหน่งขอ้ต่อเป็นต าแหน่งปลายแขน เมตริกซ์ของการเปลี่ยนแกนอา้งอิง ความเร็วและความเร่งของอุปกรณ์
จบัยดึท่ีปลายแขน สมการการเคล่ือนท่ี การก าหนดเส้นทางปลายแขน  การควบคุมแขนแบบแยกขอ้ต่อ ผล
สืบเน่ืองของการส่งผา่นแรงและโมเมนตส์ าหรับการควบคุมแบบแยกขอ้ต่อ ความรู้เบ่ืองตน้เก่ียวกบั
อินเตอร์เน็ตของสรรพส่ิง (Internet of Things : IoT)  สถาปัตยกรรม IoT  ปัญญาประดิษฐ์ส าหรับหุ่นยนต ์ 
การควบคุมการท างานของอุปกรณ์ IoT ผา่นเครือข่ายอินเตอร์เน็ต 
 
3. จ านวนช่ัวโมงต่อสัปดาห์ท่ีอาจารย์ให้ค าปรึกษาและแนะน าทางวิชาการแก่นักศึกษา 

มี .......3........ชัว่โมง/สัปดาห์     e-mail : akenarong@rsu.ac.th 
        Facebook :…………………………… 
        Line :………………………………… 
        อ่ืน ระบุ.............................................. 
 

4. ผลลพัธ์การเรียนรู้ของรายวิชา (Course Learning Outcomes: CLOs)  :   
    (ส ำหรับหลกัสูตรท่ีใชต้ำมเกณฑม์ำตรฐำนหลกัสูตร พ.ศ. 2565 เท่ำนั้น) 
 1) ………ไม่มีเน่ืองจำกเป็นหลกัสูตร พ.ศ. 2564 …………. 
  

หมวดท่ี 3  การพฒันาผลการเรียนรู้ของนักศึกษา 
การพฒันาผลการเรียนรู้รายวิชาตามมาตรฐานผลการเรียนรู้แต่ละดา้นท่ีมุ่งหวงั   มีดงัต่อไปน้ี 

1. ความรู้  
PLOs สาระผลลพัธ์การเรียนรู้รายวิชา 

(CLOs) 
วิธีการสอน วิธีการประเมินผล 

2.2 มีความรู้และความเข้าใจเก่ียวกับ
หลักการและทฤษฎีท่ีส าคัญใน
เน้ือหาของสาขาวิชาด้านทาง
วิศวกรรม 
 

• บรรยายโดยใช้
คอมพิวเตอร์มลัติมีเดีย
และกระดานประกอบกนั 
กล่าวถึงและทบทวน
ทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้ง การน า
ทฤษฎีไปใชใ้นการ

• ใชค้ะแนนจากการ
ตรวจรายงาน และ
คะแนนจากการสอบ
ปลายภาค โดย
ขอ้สอบมีความ
เก่ียวขอ้งโดยตรงกบั
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วิเคราะห์ระบบแขน
หุ่นยนต ์ พร้อมแสดง
ตวัอยา่งประกอบจริง  

• มอบหมายการบา้นหรือ
ช้ินงานใหฝึ้กแกปั้ญหา 

เน้ือหาท่ีสอน และ
รายงาน 

2.4 สามารถวิเคราะห์และแกไ้ขปัญหา 
ดว้ยวิธีการท่ีเหมาะสมรวมถึง
ประยกุตใ์ชเ้คร่ืองมือท่ีเหมาะสม 
เช่น โปรแกรมคอมพิวเตอร์เป็น
ตน้ 

• ใหน้กัศึกษาเลือกงาน
ทางดา้นวิศวกรรมท่ีตวัเอง
สนใจ ฝึกฝนประยกุตแ์ละ
พฒันา IOT ใชใ้นงานท่ี
ตวัเองเลือก 

• ประเมินจากผล
ความส าเร็จใน
โครงงาน 

 
2. ทักษะ 
PLOs สาระผลลพัธ์การเรียนรู้รายวิชา 

(CLOs) 
วิธีการสอน วิธีการประเมินผล 

3.1 มีความคิดอยา่งมีวิจารณญาณท่ีดี • สอนแบบบรรยายและยก
ปัญหา เพื่อใหน้กัศึกษา
ถามตอบ สรุปประเด็น
และวิเคราะห์ล าดบัการ
แกปั้ญหา 

• ประเมินจากการ
น าเสนอวิธีแกปั้ญหา
หรือการตอบปัญหา
ในหอ้งเรียน 

3.5 สามารถสืบคน้ขอ้มูลและคน้ควา้
หาความรู้เพิ่มเติมไดด้ว้ยตนเอง 
เพื่อการเรียนรู้ตลอดชีวิต และทนั
ต่อการเปล่ียนแปลงทางองค์
ความรู้และเทคโนโลยใีหม่ ๆ 

• ใหน้กัศึกษาท าโครงงาน
ส่ิงประดิษฐ์แขนหุ่นยนต ์
และท ารายงานคน้ควา้ 

• ประเมินจากผล
ความส าเร็จใน
โครงงานและการ
น าเสนอในหอ้งเรียน 

5.5 สามารถใชเ้คร่ืองมือการค านวณ
และเคร่ืองมือทางวิศวกรรม เพื่อ
ประกอบวิชาชีพในสาขา
วิศวกรรมท่ีเก่ียวขอ้งได ้

• ใหน้กัศึกษาท าโครงงาน
ส่ิงประดิษฐ์แขนหุ่นยนต ์
และท ารายงานคน้ควา้ 

• ประเมินจากการน าเสนอ
ผลงานและการท า
โครงงาน 
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3. จริยธรรม 

PLOs สาระผลลพัธ์การเรียนรู้รายวิชา 
(CLOs) 

วิธีการสอน วิธีการประเมินผล 

1.1 เขา้ใจและซาบซ้ึงในวฒันธรรม
ไทย ตระหนกัในคุณค่าของระบบ
คุณธรรมจริยธรรม เสียสละ และ 
ซ่ือสัตยสุ์จริต 

• สอดแท รก เน้ื อห าด้ าน
วฒันธรรมไทย ความมีวินยั 
ตรงต่อเวลา รับผิดชอบต่อ
ตนเองและสังคม 

• สอนแทรกคุณธรรม 
จริยธรรมในระหวา่งท่ีท า
โครงงานโดยการพูดคุยกบั
นกัศึกษา เนน้ความ
รับผิดชอบต่องาน วินยั 
จรรยาบรรณ ความซ่ือสัตย์
ต่อหนา้ท่ีในกลุ่ม ความ
ถ่อมตนและความมีน ้าใจ
ต่อเพื่อนร่วมงาน และ
ความไม่ละโมบ 

• สังเกตพฤติกรรม
การเขา้สังคมกบั
ผูอ่ื้น 

 

 
4. ลกัษณะบุคคล 
PLOs สาระผลลพัธ์การเรียนรู้รายวิชา 

(CLOs) 
วิธีการสอน วิธีการประเมินผล 

1.3 มีภาวะความเป็นผูน้ าและผูต้าม  
สามารถท างานเป็นทีม สามารถ
แกไ้ขขอ้ขดัแยง้ตามล าดบั
ความส าคญั เคารพสิทธิและรับ
ฟังความคิดเห็นของผูอ่ื้น 

• มอบหมายงานกลุ่ม  พูดคุย
กบันกัศึกษา เนน้ความ
รับผิดชอบต่องาน ต่อ
จรรยาบรรณ เนน้ความ
ซ่ือสัตยต์่อหนา้ท่ีในกลุ่ม 
ความถ่อมตนและความมี
น ้าใจต่อเพื่อนร่วมงาน และ
ความไม่ละโมบ 

• นกัศึกษารับผิดชอบ
ต่องาน สามารถ
ท างานร่วมกนั กบั
ผูอ่ื้นและมีความตรง
ต่อเวลา 

4.1 สามารถส่ือสารกบักลุ่มคนท่ี
หลากหลาย และสามารถสนทนา
ภาษาไทยและภาษาต่างประเทศ

• ในระหวา่งท าแบบฝึกหัด
หรือการทดลองให้
นกัศึกษาสามารถช่วยกนั

• ประเมินจากการ
น าเสนอผลงานและการ
ท าโครงงาน 
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ไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ สามารถ
ใชค้วามรู้ในสาขาวิชาชีพมา
ส่ือสารในสังคมไดใ้นประเด็นท่ี
เหมาะสม 

คิด วิเคราะห์และแกปั้ญหา
กนัภายในกลุ่มหรือ
ระหวา่งกลุ่มกนัได ้

• ใหน้กัศึกษาท าโครงงาน
ส่ิงประดิษฐ์แขนหุ่นยนต ์
และท ารายงานคน้ควา้ 

 
หมวดท่ี 4  แผนการสอนและการประเมินผล 

1. แผนการสอน 

สัปดาห์ท่ี หวัขอ้/รายละเอียด 
กิจกรรมการเรียน
การสอนและส่ือท่ีใช ้

จ านวน
ชัว่โมง 

ผูส้อน 

1 
 

Introduction 
 

Lecture and 
discussion 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์
 

2 
 
 
 

▪ The state of the art in robotics. 
▪ Degree of freedom. 
▪ Rigid motions and 

homogenous transformations. 

Lecture and 
discussion with e-
book 
 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

3 
 
 

Composition of rotations. 
▪ Rotation about an arbitrary 

axis (I). 
▪ Axis-angle representation. 

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

4 
 
 

Rotation about an arbitrary axis (II). 
▪ Euler angle.   

▪ Roll, pitch, yaw angle.   

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

5 
 
 

Rotation about an arbitrary axis (III). 
▪ Homogenous matrix 

equations. 
 

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

6 
 
 

Skew symmetric matrices. 
 
 

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

7 Angular velocity and acceleration. Lecture and 3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์
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สัปดาห์ท่ี หวัขอ้/รายละเอียด 
กิจกรรมการเรียน
การสอนและส่ือท่ีใช ้

จ านวน
ชัว่โมง 

ผูส้อน 

 
 

 
 

discussion with e-
book 

8 Term Break 

9 
 
 

Forward kinematics (I). 
▪ Denavit – Hartenberg  

notation. 
 

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

10 
 
 
 
 
 
 
 

Forward kinematics (II). 
▪ Example I :  planar elbow 

manipulator. 
▪ Example II :  three-link 

cylindrical manipulator. 
▪  Example III : spherical wrist. 
▪ Example IV : cylindrical 

manipulator with spherical 
wrist. 

Lecture and 
discussion with e-
book 
 
 
 
 
 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

11 
 
 
 

Inverse kinematics. 
▪ Kinematics decoupling 
▪ Velocity kinematics. 
▪ Inverse instantaneous 

kinematics. 

Lecture and 
discussion with e-
book 
 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

12 
 
 
 

Statics. 
▪ Equivalent joint torques. 
▪ Jacobian revisted. 

 

Lecture and 
discussion with e-
book 
 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

13 
 
 

Dynamics. 
▪ Newton-Euler formulation of 

equations of motion. 

Lecture and 
discussion with e-
book 

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

14 
 

Introduction to internet of things (IoT) 
▪ IoT architecture 

Lecture and 
discussion with e-

3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์
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สัปดาห์ท่ี หวัขอ้/รายละเอียด 
กิจกรรมการเรียน
การสอนและส่ือท่ีใช ้

จ านวน
ชัว่โมง 

ผูส้อน 

 ▪ artificial intelligence for 
robots 

book 

15 
 

Project / assignment discussion 
 

Group discussion 3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

16 
 

Project Exam/ Presentation 
 

Group discussion 3 อ. เอกณรงค ์ ใจยงค ์

17 Final Examination 
รวม 45  
 
2. แผนการประเมินผลการเรียนรู้ 

ผลการเรียนรู้ วิธีการประเมินผลการเรียนรู้ สัปดาห์ท่ีประเมิน 
สัดส่วนของการ
ประเมินผล 

2.2, 2.4, 
 

สอบปลายภาค 
สอบกลางภาค 
การบา้น 

17 
8 

ตลอดภาคการศึกษา 

40 % 
30 % 
8 % 

1.1, 1.3, 4.1 การเขา้ชั้นเรียน  ความตรงต่อเวลา ตลอดภาคการศึกษา 7 % 

3.1, 3.5, 5.5 
โครงงานในรูปแบบตน้แบบของ
ส่ิงประดิษฐ์  

16 15 % 
 

 
3. ความสอดคล้อง Course Learning Outcome (CLOs) กบัผลลพัธ์การเรียนรู้ 
       (ส ำหรับหลกัสูตรท่ีใชต้ำมเกณฑม์ำตรฐำนหลกัสูตร พ.ศ. 2565 เท่ำนั้น) 
                                 ไม่มีเน่ืองจำกเป็นหลกัสูตร พ.ศ. 2564 

CLOs 
1.ควำมรู้ 2.ทกัษะ 3.จริยธรรม 

4.ลกัษณะ
บุคคล 

1.1 1.2 2.1 2.2 3.1 3.2 4.1 4.2 
CLO 1 ………………………………         
CLO 2 ………………………………         
CLO 2 ………………………………         
CLO 4 ………………………………         
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หมวดท่ี 5 ทรัพยากรประกอบการเรียนการสอน 
1. ต าราและเอกสารหลกั 
 [1] “Robot Modeling and Control”, M. W. Spong, S. Hutchinson and M. Vidyasagar, John Wiley, 
2006. 
 [2] “Foundations of Robotics”, Tsuneo Yoshikawa, MIT Press, 1990. 
2. เอกสารและข้อมูลส าคัญ (E-Book) 
 [3]  https://www.dropbox.com/s/x9avggukuk0b62i/ROBOTIC_E_Book.exe?dl=0 
 [4]  https://www.dropbox.com/s/0xdwshgon97clgn/MEN499_ASSIGNMENT.exe?dl=0 
3. เอกสารและข้อมูลแนะน า 

[5] “Mathematical Introduction to Robotic Manipulator”, R. M. Murray, Z. Li, S. S. Sastry, CRC 
Press, 1994. 

 
หมวดท่ี 6 การประเมินและปรับปรุงการด าเนินการของรายวิชา 

1. กลยุทธ์การประเมินประสิทธิผลกระบวนวิชาโดยนักศึกษา 
 กำรประเมินประสิทธิภำพกำรสอนโดยนกัศึกษำ 
 แบบประเมินกระบวนวิชำ 
 กำรสนทนำกลุ่มระหวำ่งผูส้อนและผูเ้รียน 
 กำรสะทอ้นคิด จำกพฤติกรรมของผูเ้รียน 
 ขอ้เสนอแนะผำ่นช่องทำงออนไลน์ ท่ีอำจำรยผ์ูส้อนไดจ้ดัท ำเป็นช่องทำงกำรส่ือสำรกบันกัศึกษำ 
 อ่ืนๆ (ระบุ) ................................ 

2. กลยุทธ์การประเมินการจัดการเรียนรู้ 
 แบบประเมินผูส้อน 
 สะทอ้นโดยนกัศึกษำ 
 ผลกำรสอบ 
 กำรทวนสอบผลประเมินผลลพัธ์กำรเรียนรู้ 
 กำรประเมินโดยคณะกรรมกำรก ำกบัมำตรฐำนวิชำกำร 
 กำรสังเกตกำรณ์สอนของผูร่้วมทีมกำรสอน 
 อ่ืนๆ (ระบุ) ................................ 

3. กลไกการปรับปรุงการจัดการเรียนรู้ 
 สัมมนำกำรจดักำรเรียนกำรสอน 
 กำรวิจยัในและนอกชั้นเรียน 
 อ่ืนๆ (ระบุ)  ใชผ้ลลพัธ์จำกขอ้ 1. และ 2. ในกำรพิจำรณำปรับเน้ือหำ วิธีกำรสอน  หวัขอ้กำรสอน 

https://www.dropbox.com/s/0xdwshgon97clgn/MEN499_ASSIGNMENT.exe?dl=0
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4. กระบวนการทวนสอบผลลพัธ์การเรียนรู้ของกระบวนวิชาของนักศึกษา 
 มีกำรตั้งคณะกรรมกำรในสำขำวิชำ ตรวจสอบผลกำรประเมินผลลพัธ์กำรเรียนรู้ของนกัศึกษำ โดย

ตรวจสอบขอ้สอบรำยงำน วิธีกำรใหค้ะแนนสอบ และกำรใหค้ะแนนพฤติกรรม 
 กำรทวนสอบกำรใหค้ะแนนกำรตรวจผลงำนของนกัศึกษำโดยกรรมกำรประจ ำภำควิชำและคณะ 
 กำรทวนสอบกำรใหค้ะแนนจำกกำรสุ่มตรวจผลงำนของนกัศึกษำโดยอำจำรย ์หรือผูท้รงคุณวุฒิอ่ืน ๆ  

ท่ีไม่ใช่อำจำรยป์ระจ ำหลกัสูตร 
 อ่ืนๆ (ระบุ) ................................ 

5. การด าเนินการทบทวนและการวางแผนปรับปรุงประสิทธิผลของกระบวนวิชา 
 ปรับปรุงกระบวนวิชำในแต่ละปี ตำมขอ้เสนอแนะและผลกำรทวนสอบตำมขอ้ 4 
 ปรับปรุงกระบวนวิชำในแต่ละปี ตำมผลกำรประเมินผูส้อนโดยนกัศึกษำ 
 อ่ืนๆ (ระบุ) มอบหมำยกำรบำ้นหรือช้ินงำนหรือปัญหำท่ีมีควำมทนัสมยัและสอดคลอ้งกบั

สถำนกำรณ์ท่ีพบไดใ้นภำคอุตสำหกรรม 
 

 


