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บทคัดย่อ 
ในปัจจุบันหุ่นยนต์นิยมใช้เป็นสื่อการเรียนการสอนด้าน STEM Education (Science Technology Engineering 

and Mathematics Education) ซึ่ง LEGO Mindstorms Education EV3 เป็นอีกหนึ่งสื่อการเรียนการสอนด้าน STEM 
EDUCATION ในรูปแบบโครงงานนวัตกรรมเพื่อฝึกการคิดวิเคราะห์และแก้ปัญหาโจทย์ต่างๆ ส าหรับการใช้งานหุ่นดังกล่าว
เพื่อการศึกษาโดยการฝึกควบคุมการท างานของหุ่นยนต์นั้นโดยวิธีการที่มีอยู่เดิมใช้การควบคุมผ่านสมองกลของหุ่นยนต์เลโก้
อีกหนึ่งตัว ซึ่งหมายความถึงหากต้องการศึกษาการท างานเพื่อการศึกษาของผู้เรียนหนึ่งคนจ าเป็นต้องใช้หุ่นยนต์จ านวนสองตัว 
อีกทั้งการควบคุมแบบเดิมสามารถเปลี่ยนพอร์ตในขณะที่ก าลังควบคุมหุ่นยนต์ได้เพียงครั้งละ 2 พอร์ตทั้งที่พอร์ตควบคุมมี 4 
พอร์ต ผู้วิจัยจึงได้ท าการพัฒนาแอพพลิเคช่ันบนอุปกรณ์เคลื่อนที่ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ส าหรับควบคุมหุ่นยนต์ LEGO 
Mindstorms Education EV3 ที่สามารถควบคุมการท างานได้ทั้ง 4 พอร์ตเพื่อลดการใช้สมองกลควบคุมสมองกลด้วยกันเอง 
ซึ่งการใช้แอพพลิเคช่ันควบคุมแทนนั้นช่วยลดการใช้สมองกลที่มีราคาแพงและทรัพยากรณ์สิ้นเปลืองอื่นๆได้ อีกทั้งผู้ใช้งาน
สามารถเข้าใช้งานได้สะดวกมากยิ่งข้ึน 
 

ค าส าคัญ : แอพพลิเคชั่น, หุ่นยนต์, มายสตอร์มซอร์ฟแวร์  
  

Abstract 
 Nowaday, robots are used in STEM Education media (Science Technology Engineering and 
Mathematics Education). LEGO Mindstorms Education EV3  is very useful as STEM EDUCATION teaching or 
learning materials. It use for an innovative project to practice analytical thinking and problem solving. The 
use of robots to control LEGO Mindstorms Education EV3  in class, an existing method is  use a lego robot 
to control another one. This means that if one student wants to learning this learning materials, it is 
necessary to use two robots. In addition, user can change only two port at the same time while controlling 
the robot, although there are 4  control ports. The researcher has developed the LEGO Mindstorms 
Education  EV3  robot application on mobile devices in Android operating system which can control all 4 
ports. It can reduces expensive brain machines using and other wasteful resources. In addition, users can 
access to use more conveniently. 
 

keywords : application, robot, mindstorm ev3 
 
 
 
 
 

mailto:natthakon.k@psru.ac.th
mailto:natthakon.k@psru.ac.th


บทน า   
 ในปัจจุบันหุ่นยนต์นิยมใช้เป็นสื่อการเรียนการสอนด้านSTEM Education (Science Technology Engineering 
and Mathematics Education) คือ แนวทางการจัดการศึกษาที่บูรณาการวิทยาศาสตร์ วิศวกรรม เทคโนโลยี และ
คณิตศาสตร์ โดยเน้นการน าความรู้ไปใช้แก้ปัญหาในชีวิตจริง รวมทั้งการพัฒนากระบวนการหรือผลผลิตใหม่ ที่เป็นประโยชน์
ต่อการด าเนินชีวิต และการท างานซึ่ง LEGO Mindstorms Education EV3 เป็นอีกหนึ่งสื่อการเรียนการสอนด้าน STEM 
EDUCATION ในรูปแบบโครงงาน นวัตกรรม เพื่อฝึกการคิดวิเคราะห์และแก้ปัญหาโจทย์ภารกิจต่าง ๆ ซึ่งถือเป็นหนึ่งในทักษะ
ที่จ าเป็นในการด ารงชีวิตในศตวรรษ 21 ส าหรับการใช้งานหุ่นดังกล่าวเพื่อการศึกษาโดยการฝึกควบคุมการท างานของหุ่นยนต์
นั้นโดยวิธีการที่มีอยู่เดิมใช้การควบคุมผ่านสมองกลของหุ่นยนต์เลโก้อีกหนึ่งตัว  ส าหรับแอพพลิเคช่ันที่มีอยู่เดิมคือ EV 3 
Simple Remote สามารถใช้งานได้เพียง 2 พอร์ต มีข้อจ ากัดคือการใช้งานพร้อมกันต้องกดสลับพอร์ตซึ่งใช้งานได้ค่อนข้าง
ล าบากต่อผู้ที่ไม่ช านาญในการควบคุม ผู้วิจยัเสนอการประยุกต์ใช้โมบายเพื่อแทนที่การท างานของหุ่นยนต์โดยการควบคุมผ่าน
ทางแอพพลิเคชั่นพร้อมกันท้ัง 4 พอร์ต 
 

 
ภาพที่1 

 
วัตถุประสงค ์  

การพัฒนาแอพพลิเคช่ันบนอุปกรณ์เคลื่อนที่ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์เพื่อควบคุมหุ่นยนต์เลโก้  จากเดิมควบคุม
ได้ครั้งละ 2 พอร์ต เป็นควบคุมได้ 4 พอร์ตพร้อมกันเพื่อเพื่อแก้ปัญหาการใช้งานของ EV3 Brickหรือสมองกลอย่างสิ้นเปลือง
ในการท างานแต่ละครั้ง คือ ต้องใช้สมองกลถึง 2 ตัวที่ 1 เป็นส่วนของตัวหุ่นยนต์และตัวท่ี2 เป็นส่วนควบคุมหรือบังคับหุ่นยนต์ 
เพื่อลดจ านวนการใช้งานสมองกลและแอพพลิเคช่ันเดิมควบได้เพียง 2พอร์ตซึ่งไม่สะดวกต่อผู้ใช้งาน เนื่องจากต้องกดสลับ
พอร์ตเพื่อจะสั่งงานอุปกรณ์ตัวอ่ืน ๆ ในขณะเดียวกัน กลุ่มผู้วิจัยจึงเลือกท าแอพพลิเคช่ันมือถือเพื่อควบคุมหุ่นยนต์แทนสมอง
กลควบคุมสมองกลด้วยกันเองและเพิ่มฟังก์ช่ันให้สามารถควบคุมได้ 4 พอร์ตพร้อมกัน 
การทบทวนวรรณกรรม  
 LEGO MINDSTORMS Education EV3 เป็นหุ่นยนต์เพื่อการศกึษาที่ครอบคลุมหลักสูตรวิชาจ าพวก วิทยาการ
คอมพิวเตอร์, วิทยาศาสตร์พื้นฐาน, เทคโนโลยีวิศวกรรมและคณิตศาสตร์ เป็นต้น อีกทั้งหุ่นยนต์นี้ยงัช่วยให้นักเรียนมีส่วนร่วม
การเรยีนรู้ การประกอบโครงสร้างหุ่นยนต์, การเขียนโปรแกรมและอื่น ๆ ร่วมกัน เพื่อเสริมสร้างทักษะการท างานกันแบบเป็น



ทีม ทั้งนี้การใช้ LEGO MINDSTORMS Education EV3 เป็นสื่อการสอนต้องมีการประยุกต์ใช้ Mindstorms Software ในการ
เขียนโปรแกรมควบคมุการท างาน ซึ่งโปรแกรมดังกล่าวถูกพัฒนาขึน้โดย LEGO Education ซึ่งการท างานและฟังก์ช่ันต่างๆ 
ภายใน EV3 Brick ดังแสดงในภาพที่ 2 
 
      

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2 ท างานและฟังก์ช่ันต่างๆ ภายใน EV3 Brick 

ส ำหรบักำรเชื่อมต่อสำยเคเบิล้ มอเตอร ์และเซน็เซอร ์ไปยงั Output port, Input port ช่องเสยีบนัน้ ผูว้จิยัขอ

กล่ำวถงึเฉพำะกำรเชื่อมต่อกบัมอเตอรท์ีเ่กีย่วขอ้งกบักำรท ำงำนของแอพพลเิคชัน่บนอุปกรณ์เคลื่อนทีร่ะบบปฏบิตักิำร

แอนดรอยด ์ทีไ่ดพ้ฒันำขึน้เท่ำนัน้ดงัภำพที ่3 

 

ภาพท่ี 3 พอรต์ส ำหรบัเชื่อมต่อกำรท ำงำนกบัมอเตอร ์



Port A : มอเตอรข์นำดกลำง (Medium Motor)Port B และ C : มอเตอรข์นำดใหญ่สองตวั (Large Motors) ในกำร

ต่อจะมอเตอรข์นำดใหญ่ดำ้นขวำจะตอ้งต่อทีช่่อง C สว่นมอเตอรข์นำดใหญ่ดำ้นซำ้ยจะตอ้งต่อทีช่่อง B สลบักนั**Port 

D : มอเตอรข์นำดใหญ่ (Large Motor) ซึง่กำรเชื่อมต่อกบักลไกต่ำงๆในหุ่นยนตด์งัแสดงในภำพที ่4 

 

ภาพท่ี 4 กำรเชื่อมต่อกบักลไกต่ำงๆในหุ่นยนต ์LEGO MINDSTORM EV3 

สำยเคเบลิส ำหรบัชุด EV3 จะมคีวำมยำว 3 แบบ ไดแ้ก่ ขนำดสัน้ 25 cm. 4 เสน้, ขนำดกลำง 35 cm. 2 เสน้ และ

ขนำดยำว 50cm. 1 เสน้ ในกำรต่อเขำ้กบั EV3 Brick ใหร้ะวงัสำยเคเบลิของเรำเขำ้ไปพนักบัเฟือง หรอืจุดเคลื่อนไหว 

หรอืลำกไปกบัพืน้กรณีหุ่นยนตข์องเรำก ำลงัเคลื่อนทีด่ว้ย 

วิธีการด าเนินงาน 
เริ่มจากการส ารวจว่าแอพพลเิคชั่นเดิมนั้นสามารถท าอะไรได้บ้าง และวางแผนในการเพิ่มส่วนท่ีแอพพลิเคชั่นเดมินั้น

ขาดไป จากนั้นจึงท าการออกแบบทั้งลักษณะหน้าการแสดงผลและการท างานของระบบในเชิงตรรกะเพื่อพัฒนาให้ได้
แอพพลิเคชัน่ท่ีสมบูรณ์แบบมากขึน้ เมื่อออกแบบเสรจ็สิ้นจึงเริ่มการเขียนโค้ดเพื่อสร้างแอพพลเิคชั่นตามที่ได้วางแผนไว้ 
จากนั้นจึงท าการทดสอบระบบและท าการแก้ไขในจดุบกพร่อง และขั้นตอนสุดท้ายคือการสรุปผลลัพธ์ ดังที่แสดงในภาพที่ 5 

 

 
ภาพที่ 5 วิธีการด าเนินงาน 



1.การวางแผน  
1.1 การแก้ไขปัญหาการเปลี่ยนพอร์ตในขณะที่ก าลังควบคุมหุ่นยนต์จากเดิมเลือกควบคุมได้ครั้งละ2พอร์ต  

เป็นควบคุมได้4พอร์ตพร้อมกัน 
1.2 ผู้วิจัยเลือกพัฒนาแอพพลิเคชั่นโดยใช้ Ionic framework 
1.3 ผู้พัฒนาใช้ Ionic framework เป็นเครื่องมือในการพัฒนาแอพพลิเคช่ันผ่านโปรแกรม Visual Studio Code 

เพื่อใช้ในการสร้างแอพพลิเคชั่นบนอุปกรณ์เคลื่อนที่ 
2.การออกแบบ 

2.2 การออกแบบ UX  การออกแบบโครงสร้างเป็นขั้นตอนที่ต้องแสดงข้อมูลและหน้าที่ที่แอพพลิเคช่ันต้องท า 
แอพพลิเคช่ันมีลักษณะเป็นอย่างไร ในแอพพลิเคช่ันสามารถท าอะไรได้ และต้องแสดงข้อมูลส่วนใดในหน้าไหนของ
แอพพลิเคชั่น จากนั้นผู้วิจัยจึงน ามาสร้างเป็นโครงร่าง 

2.3 การออกแบบ UI  Style guide หรือ UI Kit เป็นเหมือนการออกแบบต้นแบบของสิ่งต่าง ๆ ในแอพพลิเคช่ัน 
ผู้วิจัยจึงออกแบบอย่างชัดเจนเพื่อที่จะช่วยให้ผู้ใช้งานแอพพลิเคช่ันเข้าใจการใช้งานของแอพ การมีแบบที่ชัดเจนและไปใน
ทิศทางเดียวกันทั้งแอพจะท าให้ผู้ใช้งาน ใช้งานได้ง่ายขึ้น เช่น สีของแอพในแต่ละหน้า 
การก าหนดวิธีการใช้งานผู้วิจัยได้ค านึงถึงผู้ใช้งานแอพคือใคร แอพจะใช้ท าอะไร แอพต้องออกแบบให้เหมาะกับผู้ใช้ให้มาก
ที่สุด ผลลัพธ์ของขั้นตอนนี้ คือจะได้ สีของแอพ,ตัวอักษร, และ ปุ่มกด, ฟอร์ม, label ที่จะเอามาใช้ในแอพท้ังหมด  
2.4 การออกแบบการท างานของระบบในเชิงตรรกะ 
 

 
 
ภาพที่ 6  



 
 3.การพัฒนาแอพพลิเคชั่น 
                       การพัฒนามีหลายวิธีและเทคโนโลยีที่ใช้ในการพฒันาแอพพลิเคชั่นได้ แตล่ะวิธีก็มขี้อดีข้อเสียต่างกันทาง
ผู้วิจัยจึงเลือก Cross-platform เป็นเทคโนโลยีที่มี code บางส่วนหรือท้ังหมดแชร์กัน แต่ก็ยัง build ไปรันเป็น Native เช่น 
React Native โดยแอพพลิเคชั่นบนอุปกรณ์เคลื่อนที่มขีั้นตอนการท างานเชื่อมโยงกันในแต่ละหนา้ดงัภาพที่ 7 

 

ภาพที่ 7  

ในหน้าหลักของแอพพลิเคชั่นมีทางเลือกการใช้งานท้ังหมดสามอย่าง คือ การควบคุม EV3, การตั้งค่า port input & 
output และหน้าค าแนะน าการใช้งาน โดยในแต่ละทางเลือกจะสามารถกดย้อนกลับเพื่อกลับมาที่หน้าหลักได้ 

 4.ทดสอบระบบ 
การทดสอบระบบทดสอบโดยคนที่ไม่ใช่ developer ที่สร้างแอพพลิเคช่ันนี้ขึ้นมา เพราะ developer จะทราบอยู่

แล้วว่าตรงไหนท าอะไรได้ ตรงไหนท าอะไรไม่ได้ ซึ่งบางครั้งก็อาจจะไม่เจอสิ่งที่ user ใช้งานจริงจะเจอเมื่อใช้งานทั่วไป การ
ทดสอบมีหลายประเภทในแต่ละความคืบหน้าของการพัฒนา 

  Functional Test ทดสอบว่าfeature นี้ท างานได้ถูกต้องตาม requirement หรือไม่ จะมี test case, action step 
และผลลัพธ์ที่คาดหวังว่าจะให้มันเกิดจากการพัฒนาในส่วนนี้ 

Usability Testing ทดสอบว่าผู้ใช้งานเข้าใจ,สะดวกและใช้งานได้ง่าย ตอนท่ีทดสอบควรหาคนที่ไม่เคยเห็นแอพหรือ
เห็นเป็นครั้งแรกมาทดสอบเพื่อทดสอบว่าผู้ใช้เป็นคนท่ีเพิ่งเริ่มใช้จริง ๆ โดยก าหนด target group เพื่อน ามาทดสอบ สอบถาม
ผู้ทดสอบการใช้งานว่ามี background อย่างไร จากนั้นก็ให้ผู้ทดสอบใช้แอพนี้ใน store ไม่ต้องแนะน าวิธีใช้ ดูว่าผู้ทดสอบจะ
ใช้แอพอย่างไรและพบปัญหาอย่างไรบ้างหลังจากเสร็จการทดสอบจึงสอบถาม feedback กับผู้ใช้งานและน ามาปรับปรุงแอ
พตอ่ไป 



Beta testing เมื่อแอพพลิเคช่ันเสร็จเรียบร้อย ผู้วิจัยท า beta launch อีกรอบ beta launch คือการให้ผู้ใช้งาน  
ใช้งานจริงในสถานการณ์จริงเหมือนกับแอพ launch ไปแล้ว ในขั้นตอนนี้ผู้วิจัยจะได้ข้อมูลที่หลากหลายขึ้นอย่างมาก เพื่อจะ
ได้ค้นหาปัญหาที่ไม่เคยทดสอบเจอมาก่อนมากมาย ซึ่งดีกว่าปล่อยแอพแล้วเพิ่งมาเจอปัญหาทีหลัง หลังจาก Beta testing 
แล้วแก้ปัญหาที่พบไปจนหมด และไม่มีปัญหาใหม่ ๆ อีกแล้ว ก็เริ่มขั้นตอนต่อไปได้ 

 

ผลการวิจัยการสร้างแอพพลิเคชั่น 

 หลังจากการพัฒนาและแก้ไขข้อบกพร่อง ภายในแอพพลิเคช่ันมีทางเลือกการใช้งานอยู่สามอย่าง คือ การควบคุม
หุ่นยนต์EV3 ซึ่งเป็นเป้าหมายหลักของแอพพลิเคช่ัน การตั้งค่าพอร์ต input และ output ให้ตรงกับหุ่นยนต์EV3 และส่วน
สุดท้ายคือค าแนะน าวิธีการใช้งานแอพพลิเคชัน่ 

 

  
ภาพที่ 8 

 
หน้าหลักของโปรแกรม(ภาพซ้าย) ท าหน้าที่เป็นจุดเช่ือมต่อภายในแอพพลิเคช่ัน ผู้ใช้สามารถเลือกไปยังหน้าอื่นๆได้

จากท่ีนี ่
หน้าการควบคุม(ภาพขวา) ท าการสั่งการท างานของหุ่นยนต์EV3 โดยส่งสัญญาณผ่านบลูทูธ เพื่อสั่งงานตัว

หุ่นยนต์EV3 ประกอบด้วยปุ่มกด เดินหน้า,ถอยหลัง,ซ้าย,ขวาและปุ่มตรงกลาง 



 
ภาพที่ 9 

 
หน้าการตั้งพอร์ต(ภาพซ้าย) ใช้ตั้งค่าพอร์ต input และ output ให้ตรงกับเซนเซอร์และมอเตอร์ที่เช่ือมต่ออยู่กับ 

EV3 
 หน้าค าแนะน าการใช้งาน(ภาพขวา) ช่วยให้ค าแนะน าเกี่ยวกับวิธีการท างานและการตั้งค่าพอรต์ในแอพพลิเคชั่น 
อภิปรายผล  
    จากผลการวิจัยเปรียบเทียบการใช้แอพพลิเคช่ันควบคุมกับใช้สมองกลควบคุม ปรากฏว่าการใช้แอพพลิเคช่ันควบคุม

สามารถลดจ านวนการใช้สมองกลควบคุมกันเองได้ดีและสามารถน าสมองกลที่จะน ามาควบคุมไปใช้งานในส่วนอ่ืน ๆ ให้เกิด
ประโยชน์มากขึ้น และเมื่อลองทดสอบจากแอพพลิเคช่ันเดิมที่มี 2พอร์ตใช้งานไม่สะดวกเนื่องจากต้องกดสลับพอร์ตเพื่อ
สั่งงานอุปกรณ์ตัวอื่น ๆกับแอพพลิเคชั่นแบบใหม่ที่กลุ่มผู้วิจัยสร้างขึ้นมาคือ ควบคุมได้ 4พอร์ตพร้อมกันท าให้สะดวกสบาย
และลดระยะเวลาได้มากกว่าแบบเดิม  

สรุปผลการวิจัย   
การด าเนินงานโครงงานบรรลุวัตถุประสงค์ ที่ได้ก าหนดไว้คือ Mobile Application สามารถลดจ านวนการใช้งาน

สมองกลและแก้ไขปัญหาการเปลี่ยนพอร์ตในขณะที่ก าลังควบคุมหุ่นยนต์จากแอพพลิเคช่ันเดิมควบคุมได้ครั้งละ 2 พอร์ต เป็น
แอพพลิเคช่ันใหม่ที่สามารถควบคุมได้ 4 พอร์ตพร้อมกันและน าค่าที่เซนเซอร์อ่านได้มาแสดงบนหน้า Mobile Application 
เพื่อการใช้งานแอพพลิเคชั่นในการควบคุม LEGO Mindstorms   
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