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วัตถุประสงค  
1. สามารถอธิบายหลักการเขียนโปรแกรมท่ีทํางานดวยสัญญาณอินพตุและเอาทพตุตั้งแตเริ่มจนจบ   
2. สามารถอธิบายการเขียนการจําลองการทํางานของโปรแกรมโดยใชภาษาท่ีใกลเคียงภาษามนุษย (Pseudocode) 
3. สามารถอธิบายการเขียนกระบวนการแกปญหาที่อธิบายเปนลําดับขั้นตอนเชิงตรรกะตัวเลข (Algorithm) 
4. สามารถอธิบายการเขียนแผนภาพแสดงลําดับขั้นตอนการทํางาน (Flowchart)                                        
5. สามารถอธิบายการดําเนินการจริง (Implementation) ภายหลังการวางแผนการทํางานของโปรแกรมจากขอ 2-4 ได              
…………………………………………................................................................................................................................................... 
บทสรปุองคความรู                                  1. เนื้อหาองคความรูที่สําคัญ 
1.1. รหัสเทียม (Pseudocode) คือ การจําลองข้ันตอนการทํางานของโปรแกรมโดยใชถอยคําทีใ่กลเคียงกับภาษามนุษย เพื่อ
อธิบายลําดับทางความคิดในการแกโจทย โดยไมมีกฎตายตัว (Syntax-free) เหมือนการเขียนภาษาคอมพิวเตอร (Syntax) 
1.2. อัลกอริทมึ (Algorithm) คือ การจําลองกระบวนการแกปญหาที่อธิบายเปนลําดับข้ันตอนขัดเจน ในเชิงตรรกะที่เปน ตัวเลข 
หรือ ตัวแปรตางๆ โดยการใชคํากริยาที่ชัดเจน เชน READ, COMPUTE, PRINT, INCREMENT, SET, I = 1, I = I + 1  
1.3. แผนภาพแสดงลําดับขัน้ตอน (Flowchart) คือ กระบวนการแกปญหาที่เขียนเปนแผนภาพจําลองเพ่ือแสดงลําดับขั้นตอน
การทํางาน โดยใชสัญลักษณมาตรฐาน และลูกศรเชื่อมโยงทิศทางการทํางานของโปรแกรม    

2. การดําเนนิการเพ่ือใหบรรลุองคความรู 
2.1. ใหเริ่มการเขียนจาก Pseudocode กอน แลวเขียน Algorithm และ Flowchart ตามลําดับ โดยไมใหขามขัน้ตอน 
2.2. ควรแยกกระบวนการใหเปนสวนยอย (Sub-procedures) โดยใหทําทีละขั้นเพื่อลดความสับสนในระบบที่ซับซอนขนาดใหญ 

3. ตัวอยางการใชองคความรู 
3.1. โจทย หรอื สิ่งที่ตองการจะทํางาน (Working Task) 
(จากรูปที่ 1) ตองการยายชิ้นงานดวยหุนยนต จากตําแหนง A1 ไปวางที่ตําแหนง A5 โดยระบบจะเร่ิมทํางาน ก็ตอเม่ือมีการวาง
ชิ้นงานท่ีตําแหนง A1 ที่ตรวจพบจากอินพุตเซนเซอรตรวจจับช้ินงาน (Proximity Switch Sensor) ระบบหุนยนตอัตโนมัติน้ีได
กําหนดใหมีเอาทพตุ 2 คา ที่ทําใหไฟแสดงผลสสีมติด และแดงดับ เพื่อแสดงใหผูควบคุม (Operator) ทราบวาหุนยนตอยูในสภาวะ
กําลังเคล่ือนที่ โดยกอนที่จะเร่ิมทํางาน (Before Start) ใหไฟแสดงผลสสีมดับ และแดงติด เพื่อแสดงวาหุนยนตอยูในสภาวะหยุดนิ่ง 
พรอมเตรียมความพรอมมือจับ (Reset & Activate Gripper) โดยใหเริม่และจบการทํางานดวยตําแหนงเริ่มตน (Home Post)  
3.2. รหัสเทียม (Pseudocode)  
เม่ือเริ่มการทํางานอัตโนมัติ (Auto-Run) ระบบจะเขาสูกระบวนการ กอนเร่ิมทํางาน (Before Start) ดวยการกําหนดคาเอาทพุต 
DO[5]=OFF และ DO[6]=ON ทําใหไฟแสดงผลสีสมดับ และแดงติด เพื่อแสดงวาหุนยนตอยูในสภาวะหยุดนิ่ง จากนั้นหุนยนตจะ
เตรียมความพรอมมือจับ (Reset & Activate Gripper) แลวจะเขาสูกระบวนการเร่ิมการทํางาน (Start) โดยหุนยนตอยูที่ตําแหนง
เริ่มตน (Home Post) เพื่อรอสัญญาณอินพตุจากเซนเซอรตรวจจับชิ้นงาน (Proximity Switch Sensor) จากการวางชิ้นงานที่
ตําแหนง A1 เมื่อพบช้ินงาน (DI[4]=Hi) แลวระบบจะกําหนดคาเอาทพตุ DO[5]=ON และ DO[6]=OFF ทําใหไฟแสดงผลสีสมตดิ 
และแดงดับ เพื่อแสดงวาหุนยนตอยูสภาวะกําลังเคล่ือนที่ แลวเคลื่อนไปสูตําแหนงบนกลางฐานวางช้ินงานสูง 300มม. (Approach) 
จากน้ันนําทูลไปจอบนช้ินงาน (Above A1) สูง 20มม. จากตําแหนง A1 ตามดวยเสียบ (Stab-in A1) แลวจับชิ้นงาน (Gripper 
Close) แลวยกข้ึนจนพนฐาน (Lift-up A1) แลวเคลื่อนไปบนตําแหนง A5 (ตําแหนงที่จะวาง Above A5) เมื่อถึงใหแทงชิ้นงานผาน
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รูจนช้ินงานนั่งบนพ้ืนถาด (Stab-in A5) แลวทําการเปดมือเพ่ือปลอยช้ินงาน (Gripper Open) แลวยกมือข้ึนใหพนจากช้ินงาน (Lift-
up A5) แลวเลื่อนไปตําแหนง (Approach) และกลับไปท่ีตําแหนงเริ่มตน (Home Post) พรอมกับกําหนดคาเอาทพตุ DO[5]=OFF 
และ DO[6]=ON ทําใหไฟแสดงผลสีสมดับ และแดงติด เพื่อแสดงวาหุนยนตอยูสภาวะหยุดนิ่งอีกครั้ง เพื่อเปนการจบโปรแกรม     
3.3. อัลกอริทมึ (Algorithm)  
Step 0.1. DO[5]=OFF, DO[6]=ON   Step 07. GripperClose  
Step 0.2. Reset&ActivateGripper Step 08. Lift-up A1  
         START                           Step 09. Above A5 
Step 01. HomePost                  Step 10. Stab-in A5 
Step 02. Wait DI[4]=Hi               Step 11. GripperOpen 
Step 03. DO[5]=ON, DO[6]=OFF    Step 12. Lift-up A5 
Step 04. Approach                  Step 13. Approach   
Step 05. Above A1                  Step 14. HomePost  
Step 06. Stab-in A1                  Step 15. DO[5]=OFF, DO[6]=ON  
                                                       END          
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 

     รูปที่ 1 : ระบบหุนยนตตัวอยาง ที่ใชในการเรียนรู                     รูปที่ 2 : แผนภาพแสดงลําดับขั้นตอน (Flowchart) 
…………………………………………................................................................................................................................................... 
 ประโยชนที่ไดรับ  
1. ยกระดับการเรียนการสอนที่ทําใหผูเรยีนสามารถเขาใจหลักการแกปญหาที่เปนระบบเพ่ือตอยอดไปประยุกตกับงานจริงในอนาคตได 
2. เพื่อใหผูเรียน มีพฤติกรรมการทํางาน ดวยการคดิวางแผนอยางเปนระบบ เชิงตรรกะ กอนดําเนินการจริง (Implementation)
3. เปนเคร่ืองมือสําคญั ในการชวยผลิตบคุลากรทีม่ีความเชีย่วชาญในทํางานอยางเปนระบบ พรอมมีแนวคิดเชิงตรรกะ โดยไมสนใจ 
    แตเพียงผลสําเร็จของงานเทานั้น และทายสุดจะทําใหเกิดความปลอดภัย และประหยัดทรัพยากรไดอยางสูงสุดแกองคกรสวนรวม 
………………………………………….................................................................................................................................…………….. 
หมายเหตุ องคความรูที่นําเสนอ สามารถนําไปประยุกตใชกับการเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมงานในลักษณะอื่นๆ ไดอีกดวย 

3.4. แผนภาพแสดงลําดับขัน้ตอน (Flowchart) 
กระบวนการแกปญหาที่เขียนเปนแผนภาพจําลองเพื่อแสดง
ลําดับข้ันตอนการทํางาน โดยใชสัญลักษณมาตรฐาน และ
ลูกศรเชื่อมโยงทิศทางการทํางานของโปรแกรม ที่สอดคลอง
กับหัวขอ 3.1-3.3 ไดเขียนแสดงไว ดังรูปที่ 2 
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