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บทท่ี 1 KidBright µAI คืออะไร  

KidBright µAI เป็นเครือ่งมอืส่งเสรมิการเรยีนรูโ้คด้ดิง้และปัญญาประดษิฐใ์นรูปแบบสะเต็มศกึษา ทีส่่งเสรมิให ้
ผูเ้รยีนเขา้ใจการน าเทคโนโลยไีปใชแ้กปั้ญหาโจทยจ์รงิในชวีติประจ าวนั อกีทัง้เป็นการพฒันากระบวนการคดิต่างๆ 
อนัไดแ้ก ่การคดิเชงิระบบ การคดิเชงิวเิคราะห ์และการคดิเชงิสรา้งสรรค ์

 

รูปที ่1.1 บอรด์สมองกลฝังตวั KidBright µAI 

คุณสมบตัขิอง KidBright µAI 

• สรา้งโมเดลปัญญาประดิษฐ ์รวมถึงชดุค าสั่งแบบ
บล็อกผ่าน KidBright µAI IDE 

• บนบอรด์ติดตั้งจอแสดงผลภาพ กลอ้งดิจิทัล 
ไมโครโฟน และเซนเซอรต์่างๆ 

• ประมวลผลโมเดลปัญญาประดษิฐบ์นบอรด์ 
• รองรบัการเชือ่มต่อกบัเซนเซอรห์รอืบอรด์ขยาย

ความสามารถ เพื่อพฒันาเป็นระบบอตัโนมตัิแบบ
ต่างๆ เช่น เครือ่งคดัแยกขยะอตัโนมตัิ ระบบกนั
ขโมย ระบบเฝ้าระวงัและแจง้เตอืน เป็นตน้ 

• สามารถเชือ่มต่ออุปกรณภ์ายนอกผ่าน WiFi 

1.1 การท างานของ KidBright µAI 

KidBright µAI ประกอบดว้ย 2 ส่วน คอื บอรด์สมองกลฝังตวั KidBright µAI และโปรแกรมสรา้งชดุค าสัง่ 
KidBright µAI IDE โดยผูเ้รยีนสามารถสรา้งโมเดลปัญญาประดษิฐแ์ละชดุค าสัง่ผ่าน KidBright µAI IDE ในการ
สรา้งโมเดลปัญญาประดษิฐ ์ ผูเ้รยีนสามารถน าขอ้มลูภาพจากกลอ้งหรอืเสยีงจากไมโครโฟนทีต่ดิตัง้บนบอรด์ มา
สรา้งโมเดลปัญญาประดษิฐแ์ละแปลงเป็นบล็อกปัญญาประดษิฐ ์ เพือ่น าไปสรา้งเป็นชดุค าสัง่ทีใ่ชง้านรว่มกบับล็อก
ค าสัง่ทีอ่ืน่ๆ จากน้ัน KidBright µAI IDE จะ Compile และสง่ชดุค าสัง่ดงักล่าวไปทีบ่อรด์ KidBright µAI เพือ่ให ้
บอรด์ท างานตามค าสัง่ อาท ิตรวจจบัการเคลือ่นไหวของวตัถทุีส่นใจ หรอืระบบรดน ้าตน้ไมต้ามค าสัง่เสยีง 

 

รูปที ่1.2 ภาพรวมการประยุกตใ์ชบ้อรด์ KidBright µAI 
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1.2 บอร์ดสมองกลฝังตัว KidBright µAI 

บอรด์สมองกลฝังตวั KidBright µAI มสีว่นประมวลผลปัญญาประดษิฐข์นาดใหญ่และมคีวามเรว็อย่างเพยีงพอ 
สามารถประมวลผลปัญญาประดษิฐบ์นบอรด์ โดยไมต่อ้งท าการเชือ่มต่อกบัเครอืข่ายอนิเทอรเ์น็ตหรอืระบบคลาวด ์
ภายนอก ท างานเป็น Edge AI ท าใหส้ามารถเก็บและประมวลผลขอ้มูลทีแ่หลง่ก าเนิดหรอือุปกรณท์ีส่รา้งขอ้มลูมาก
ทีสุ่ด บนบอรด์มอีุปกรณร์บัขอ้มลูภาพโดยใชโ้มดลูกลอ้งดจิทิลัและขอ้มลูเสยีงโดยใชไ้มโครโฟน และมเีซนเซอร ์
พืน้ฐานอืน่ๆ ไดแ้ก ่ การตรวจจบัทศิทางหรอืการเคลือ่นที ่ อกีทัง้มพีอรต์รองรบัการเชือ่มต่อกบัเซนเซอรภ์ายนอก 
รายละเอยีดของอุปกรณแ์สดงในตารางที ่1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่1.3 องคป์ระกอบของอุปกรณบ์นบอรด์ KidBright µAI (ดา้นหนา้) 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

รูปที ่1.4 องคป์ระกอบของอุปกรณบ์นบอรด์ KidBright µAI (ดา้นหลงั) 

 

ตารางที ่1 รายละเอยีดของอปุกรณบ์นบอรด์ KidBright µAI  

หมายเลข องคป์ระกอบ การท างาน 

1 พอรต์เสยีบไฟเลีย้ง เชือ่มตอ่กบั Adaptor ทีจ่่ายไฟฟ้าขนาด 5V ใหก้บับอรด์ 

2 สวติซเ์ลอืกไฟเลีย้ง ใชส้ าหรบัเลอืกแหล่งจ่ายไฟฟ้า เลือ่นไปดา้นซา้ยเพือ่เลอืกรบั
ไฟฟ้าจาก USB-OTG (หมายเลข 3) และเลือ่นไปทางขวา
เพือ่เลอืกรบัไฟฟ้าจาก DC Adaptor (หมายเลข 1) 

3 พอรต์ USB-OTG 1) ใชร้บักระแสไฟฟ้าจากสาย USB-OTG โดยตอ้งเลือ่น
สวติซไ์ฟเลีย้ง (หมายเลข 2) ไปดา้นซา้ยเพือ่รบักระแสจาก
พอรต์นี ้

2) เป็นชอ่งทางการสือ่สารระหว่างบอรด์กบัคอมพวิเตอร ์โดย
ขอ้มูลชดุค าสัง่ที ่compile แลว้ จะถูกส่งจากคอมพวิเตอรม์า
ทีบ่อรด์ผ่านชอ่งทางนี ้

4 พอรต์ USB UART สง่ขอ้มูล ใชเ้ป็นชอ่งทางการสือ่สารระหว่างบอรด์แบบ UART 

5 จอแสดงผล IPS  ขนาด 1.3 นิว้ สามารถแสดงภาพส ี

6 เซนเซอรต์รวจจบัความเรง่ ใชว้ดัความเรง่เพือ่ตรวจจบัการเคลือ่นไหวของบอรด์ 

7 พอรต์เชือ่มตอ่เซนเซอรภ์ายนอก ใชส้ าหรบัเชือ่มตอ่กบัเซนเซอรด์จิทิลัภายนอก เพือ่เพิม่
ประสทิธภิาพการท างานของบอรด์ 

8 พอรต์ UART ใชส้ าหรบัเชือ่มตอ่กบัเซนเซอรห์รอือุปกรณภ์ายนอก เพือ่
เพิม่ประสทิธภิาพการท างานของบอรด์ 
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9 พอรต์เชือ่มตอ่เซนเซอรภ์ายนอก ใชส้ าหรบัเชือ่มตอ่กบัเซนเซอรด์จิทิลัภายนอก เพือ่เพิม่
ประสทิธภิาพการท างานของบอรด์ 

10 ไมโครโฟน ใชร้บัเสยีงสภาพแวดลอ้มรอบๆ บอรด์ 

11 สวติซ ์1 ใชค้วบคุมการท างานของบอรด์ เมือ่มกีารกด 

12 สวติซ ์2 ใชค้วบคุมการท างานของบอรด์ เมือ่มกีารกด 

13 วงจรขยายเสยีง ท าหนา้ทีข่ยายสญัญาณเสยีง กอ่นสง่ออกไปทีล่ าโพง 

14 พอรต์เชือ่มตอ่ล าโพง ใชเ้ชือ่มตอ่กบัล าโพง เมือ่ตอ้งการส่งสญัญาเสยีงไปยงัล าโพง
ภายนอก 

15 สวติซ ์Reset ใชร้เีซต็ เพือ่ใหบ้อรด์เร ิม่ตน้การท างานใหม ่

16 พอรต์ I2C แบบ GROVE ชอ่งทางการเชือ่มต่อเซนเซอรห์รอือุปกรณภ์ายนอกแบบ 
GROVE (4 ขา) 

17 พอรต์เชือ่มตอ่ KidBright 
chain 

ชอ่งทางการเชือ่มต่อบอรด์ขยายความสามารถ (5 ขา) 

18 กลอ้งดจิทิลั ใชร้บัสญัญาณภาพความละเอยีด 2 ลา้นพกิเซล  

19 นาฬกิาเรยีลไทม ์ ใชเ้ป็นอุปกรณบ์อกเวลาของบอรด์ ถา้ใส่แบตเตอรีท่ีร่างใส่
แบตเตอรี ่(หมายเลข 20) จะท าใหน้าฬกิาเรยีลไทมเ์ดนิได ้
ตรงเวลา แมไ้มม่กีารจ่ายไฟฟ้าใหก้บับอรด์ 

20 รางใส่แบตเตอรี ่ ใส่แบตเตอรีส่ าหรบัจ่ายไฟฟ้าใหก้บันาฬกิาเรยีลไทม ์

21 microSD socket รองรบั microSD card ความจ ุ32GB หรอืสูงกว่าทีต่ดิตัง้
ระบบปฏบิตักิารลนุีกซ ์

22 โมดลู WiFi ใชเ้ป็นชอ่งทางการสือ่สารไรส้ายกบัอุปกรณห์รอืระบบ
ภายนอกผ่านสญัญาณ WiFi 

23 ส่วนประมวลผล Alwinner V831 ซพียุีแกนสมองเดีย่ว ARM Cortex-A7 
ความถี ่800 MHz 

 

  



1.3 โปรแกรมสร้างชุดค าส่ัง KidBright µAI 

IDE 

โปรแกรมสรา้งชดุค าสัง่ KidBright µAI IDE ท าหนา้ที ่ 2 อย่างคอื 1) สรา้งชดุค าสัง่โดยใช ้ Block-based 
programming เพือ่ควบคมุการท างานของบอรด์ KidBright µAI 2) สรา้งโมเดลปัญญาประดษิฐ ์ ในกรณีที่

ผูเ้รยีนตอ้งการใชง้านบล็อกค าสัง่ดา้นปัญญาประดษิฐท์ัง้โมเดลปัญญาประดษิฐข์องภาพและเสยีง โปรแกรมสรา้ง
ชดุค าสัง่ KidBright µAI IDE มอีงคป์ระกอบดงันี ้

 

ส่วนที ่1 ส่วนจดัการโปรเจค ประกอบดว้ย 

 1.1 ปุ่ม New ส ำหรบัสรำ้งโปรเจคใหม่ หรอื ลำ้งขอ้มูลทัง้หมด 

  1.2 ปุ่ม Open ส ำหรบักำรเปิดโปรเจคทีเ่คยบนัทกึไว ้(สกลุ .zip) 

  1.3 ปุ่ม Save ส ำหรบับนัทกึโปรเจคเก็บไวบ้นคอมพวิเตอร ์(ชือ่ไฟล.์zip) 

 

ส่วนที ่2 ส่วนเชือ่มต่อและต ัง้ค่า ประกอบดว้ย 

  2.1 ปุ่ม Connect ส ำหรบัเชือ่มต่อบอรด์ KidBright µAI 

  2.2 ปุ่ม Upload ส ำหรบัอปัโหลดโคด้จาก KidBright µAI AI ไปยงับอรด์ KidBright µAI 

2.3 ปุ่ม File ส ำหรบัจดักำรไฟลบ์นบอรด์ KidBright µAI 

2.4 ปุ่ม WiFi ส ำหรบัตัง้ค่ำกำรเชือ่มต่อ WiFi ของตวับอรด์ KidBright µAI 

2.5 ปุ่ม AI ส ำหรบักำรใชง้ำนระบบปัญญำประดษิฐ ์

2.6 ปุ่ม Plugin ส ำหรบักำรตดิตัง้ปลัก๊อนิเสรมิ เชน่ I2C, MQTT เป็นตน้ ซึง่โปรแกรมสรำ้งชดุค ำสัง่ 
KidBright µAI IDE อนุญำตใหผู้พ้ฒันำอืน่ใส่ Plugin บล็อกค ำสัง่เขำ้มำใน IDE เพิม่เตมิได ้

 

ส่วนที ่3 หมวดชดุค าส ัง่ (Blockly Code) 

 บล็อกค าสัง่ส าหรบัการออกแบบเงือ่นไขการใชง้าน เชน่ การค านวณทางคณิตศาสตร ์เงือ่นไข วนลูป 

 

ส่วนที ่4 ปุ่มแสดง Terminal Console 

 กดเพือ่แสดงขอ้ความสถานการณท์ างานแบบเรบีลไทม ์เพือ่ประโยชนใ์นการ Debug ชดุค าสัง่ 

 

ส่วนที ่5 ปุ่ม Undo/Redo 

 กดเพือ่เรยีกคนืหรอืหยุดการปรบัเปลีย่นชดุค าสัง่ เพือ่ความรวดเรว็ในการใชง้าน 

 



 

รูปที ่1.5 องคป์ระกอบของ KidBright µAI IDE 



1.4 ค าสัง่ควบคมุการท างานบอรด์     
KidBright µAI 
ค าสัง่ควบคมุการท างานของบอรด์ KidBright µAI ประกอบดว้ย 11 หมวด ดงัแสดงในรูปที ่1.6 การสรา้งชดุค าสัง่
แบบบล็อกท าไดโ้ดยการลากบล็อกค าสัง่จากหมวดค าสัง่มาเรยีงต่อกนั ดงัแสดงในรูปที ่1.7 

 

รูปที ่1.6 หมวดค าสัง่ของ KidBright µAI IDE 

 

 

รูปที ่1.7 การสรา้งชดุค าสัง่บน KidBright µAI IDE 



1.5 ข้ันตอนการใช้งาน 

อุปกรณท์ีจ่ าเป็น 

1. คอมพวิเตอรส์ว่นบุคคลระบบปฏบิตักิาร Windows หรอื Mac OS ทีม่เีว็บบราวเซอร ์

2. บอรด์สมองกลฝังตวั KidBright µAI 

3. สาย USB type C 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่1.8 การเชือ่มตอ่บอรด์ KidBright µAI กบัโปรแกรมสรา้งชดุค าสัง่ KidBright µAI IDE 

 

ขัน้ตอนที ่1 เสยีบสาย USB type C เขา้กบับอรด์ KidBright µAI ทางพอรต์ USB-OTG 

 

 



ขัน้ตอนที ่2 เสยีบปลายสายอกีดา้นของสาย USB type C เขา้กบั USB port ของคอมพวิเตอร ์

 

 

ขัน้ตอนที ่3 เลือ่นสวติซเ์ลอืกไฟเลีย้ง ไปทางซา้ยในต าแหน่ง OTG 

 

 

ขัน้ตอนที ่4 เรยีกใชง้าน KidBright µAI IDE โดยเขา้ไปทีเ่ว็บไซต ์www.kid-bright.org สงัเกตบรเิวณแถบ
เมนูดา้นบน เลอืก ‘Simulator’ และ ‘MAI’ หรอืเขา้ IDE โดยตรงที ่https://mai.kidbright.app.meca.in.th/  

 

 

 
  

http://www.kid-bright.org/
https://mai.kidbright.app.meca.in.th/


ขัน้ตอนที ่5 เชือ่มต่อบอรด์ KidBright µAI เขา้กบั KidBright µAI IDE โดย 

1. กดปุ่ม Connect เพือ่เชือ่มต่อ 

 

 2. ในหนา้ตา่งแจง้เตอืนของ Google chrome ใหเ้ลอืกอุปกรณ ์

 3. กดปุ่ม เชือ่มต่อ 

 

ถา้เชือ่มต่อส าเรจ็จะปรากฏขอ้ความ “เชือ่มต่อบอรด์ส าเรจ็” และ icon แสดงสถานการณเ์ชือ่มตอ่ ดงัรูป 

 

หมายเหตุ ในกรณีทีก่ารเชือ่มต่อไมส่ าเรจ็ สถานะของปุ่มในกลุ่มส่วนเชือ่มต่อและตัง้ค่าจะเป็นสเีทาแตกตา่งจาก
การเชือ่มตอ่ส าเรจ็ ดงัภาพดา้นล่าง 

 



ขัน้ตอนที ่6 สรา้งชดุค าสัง่โดยลากบล็อกค าสัง่จากแถบเครือ่งมอื 

 

 

ขัน้ตอนที ่7 กดปุ่ม Upload เพือ่ Compile ชดุค าสัง่และสง่ชดุค าสัง่ไปยงับอรด์ KidBright µAI 

 

 

หมายเหตุ กรณีตอ้งการใชง้านอุปกรณ์แบบ standalone (ใชง้านบอรด์ KidBright µAI โดยไม่ต่อพ่วง
คอมพิวเตอร)์ ผูใ้ชง้านสามารถฝังชดุค าสั่งและโมเดล AI ลงบนบอรด์ได ้โดยกดปุ่มคียบ์อรด์ Ctrl พรอ้มกบัปุ่ม 
Upload ผูใ้ชง้านจะตอ้งท าการทดสอบชดุค าส ัง่และโมเดล AI ใหถู้กตอ้งและม ัน่ใจในระบบก่อน จงึจะ
ด าเนินการขัน้ตอนนีไ้ด ้มิฉะน้ันอุปกรณอ์าจจะเสยีหายและไม่สามารถแกไ้ขได ้หากตอ้งการเปลีย่นชดุค าสั่งและ
โมเดล AI ส าหรบั Startup/Standalone mode สามารถอปัโหลดชดุค าสัง่และโมเดล AI ใหม่ได ้เมือ่มั่นใจ หาก
ตอ้งการลา้งค่า Startup/Standalone mode สามารถอปัโหลดฝ่ังโปรแกรมเปล่าลงไปแทนที ่

 

  



บทที่ 2 KidBright µAI กับการใช้งาน

เซนเซอร์ภายนอก  

 
บอรด์สมองกลฝังตวั KidBright µAI ถูกออกแบบใหส้ามารถเชือ่มตอ่กบัเซนเซอรภ์ายนอกผ่านพอรต์ JST จ านวน 
7 พอรต์ (หมายเลข 7 และ 9 ในรูปที ่1.3) และมบีล็อกค ำสัง่ในการสือ่สารกบัเซนเซอรภ์ายนอกใน KidBright µAI 
IDE ดงัแสดงในรูปที ่2.1 
 

   
 

รูปที ่2.1  บล็อกค ำสัง่ใชง้ำนเซนเซอรภ์ำยนอก 
  
 



 2.1 การใช้งานเซนเซอรช์นิดดิจิทัล 

บอรด์ KidBright µAI มชีอ่งเพือ่เชือ่มตอ่เซนเซอรช์นิดดจิทิลัอยู่ดำ้นซำ้ยมอืของบอรด์ เป็นคอนเน็กเตอรแ์บบ JST 
ระยะ 2.0 ม.ม. จ ำนวน 7 ชอ่ง คอืชอ่งหมายเลข PH2, PH3, PH6, PH7, PH8, PH13, PH14  โดยแต่ละชอ่งจะใช ้
pin 3 ขา คอื ไฟเลีย้ง 3.3V สำยสญัญำณ และสำยกรำวด ์ ซึง่จะมขีอ้ความแสดงคณุลกัษณะการรบัสญัญาณของ
แต่ละ pin ก ำกบับนแผน่พซีบีขีองบอรด์ KidBright µAI (วงกลมสนี ้าเงนิในรูปที ่ 2.2) หำกใชเ้ซนเซอรท์ีม่ ี
คอนเน็กเตอรแ์บบ JST 3-Pin อยู่แลว้กส็ำมำรถน ำมำเชือ่มต่อไดโ้ดยตรง กรณีทีใ่ชเ้ซนเซอรท์ีไ่มม่คีอนเน็กเตอร ์
แบบ JST 3-Pin จ าเป็นตอ้งเชือ่มตอ่สายสญัญาณไปทีข่า pin แต่ละขาโดยตรง จงึจ าเป็นตอ้งตรวจสอบกำรตอ่ 
สำยสญัญาณใหต้รงกบัขอ้ความทีก่ ำกบับนแผ่นพซีบีขีองบอรด์ KidBright µAI 
    

  
รูปที ่2.2  แสดงคณุลกัษณะการรบัสญัญาณของแตล่ะ pin ของคอนเน็กเตอรแ์บบ JST 

  
เมือ่ตอ่เซนเซอรแ์บบดจิทิลัเขำ้กบัชอ่งคอนเน็กเตอรแ์บบ JST ใด ก็ตอ้งเขยีนโปรแกรมใหอ้่ำน/เขยีนไป 

ทีช่อ่งตอ่หมายเลขน้ัน ซึง่ระบุดว้ยกำรเลอืกหมายเลข PH ในบล็อก read pin และบล็อก write pin 
 

  
รูปที ่2.3  กำรเลอืกหมายเลข PH ในโคด้ใหต้รงกบัหมายเลขชอ่งทีเ่ช ือ่มต่อเซนเซอร ์



 กจิกรรมที ่2.1 กำรตอ่ Digital output  
กจิกรรมนีจ้ะใชห้ลอดไฟ LED มำตอ่กบับอรด์ KidBright µAI เพือ่เป็นตวัอย่ำงกำรใช ้Digital output 
 

ขัน้ตอนที ่1 กำรต่อสำยไฟจะใชห้ลอดไฟ LED ดำ้นขำ+ ตอ่อนุกรมกบัตวัตำ้นทำน 100 โอหม์ (วงกลมสนี ้าเงนิ 
ในรูปที ่2.4) จำกน้ันน ำปลายขาดา้น– กบัตวัตา้นทานมำตอ่กบับอรด์ KidBright µAI โดย  

• ต่อสำยดำ้นขำ– ของหลอด LED กบัขำ GND ของชอ่งหมายเลข PH7 (สายสดี าในวงกลมสี
เขยีว) ของบอรด์ KidBright µAI 

• ต่อสำยจำกขำตวัตำ้นทำนอกีดำ้นกบัขำสญัญำณของชอ่งหมายเลข PH7 (สายสแีดงในวงกลม
สเีขยีว) ของบอรด์ KidBright µAI 

  

 
 

รูปที ่2.4  กำรต่อหลอดไฟ LED เขำ้ชอ่งหมายเลข PH7 
  
ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่ควบคุมหลอดไฟ LED  

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก forever ลำกมำวำงบนพืน้ทีเ่ขยีนโคด้ 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ GPIO I/O เลอืกบล็อก write pin ลำกมำวำงภำยในบล็อก forever กดเลอืก pin จาก 

dropdown เป็นหมายเลข PH7 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของบล็อก write pin 
• กดเลอืกทีบ่ล็อก write pin แลว้คลิก๊เมำ้สปุ่์มขวำกดเลอืก duplicate จะมสี ำเนำของบล็อก write pin 

ปรำกฏขึน้มำ ลำกยำ้ยส ำเนำของบล็อก write pin มำตอ่ดำ้นล่ำงของบล็อก delay เปลีย่นคำ่ value เป็น 
false 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของส ำเนำของบล็อก write pin 
• กดปุ่ม Upload ทีมุ่มขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม สงัเกตผลจะเห็น หลอดไฟ 

LED กระพรบิ ทัง้นีเ้รำสำมำรถน ำหลกักำรนีไ้ปประยุกตก์บัอุปกรณภ์ำยนอกอืน่ได ้
  

 
 

รูปที ่2.5 โคด้กจิกรรมที ่2.1 
 



กจิกรรมที ่2.2 กำรตอ่ Digital input  
กจิกรรมนีจ้ะใชส้วติซปุ่์มกดมำต่อกบับอรด์ KidBright µAI เพือ่เป็นตวัอย่ำงกำรใชง้าน Digital input  
 

ขัน้ตอนที ่1 ท ากำรตอ่สำยไฟโดยใชโ้มดลูสวติซปุ่์มกดทีเ่ป็น connector JST 2.0 PH 3-Pin มำต่อเขำ้กบัชอ่ง
หมายเลข PH6 ทีอ่ยู่ทำงดำ้นซำ้ยล่ำงของบอรด์ (ชอ่งที ่ 2 จำกขอบซำ้ย ในวงกลมสนี า้เงนิของรูปที ่ 2.6) ท า
กำรต่อโดยหงำยหวั connector ดำ้นทีม่สีนัเขีย้วพลำสตกิตรงกลำงขึน้ 

  

 
 

รูปที ่2.6  การต่อโมดูลสวติซปุ่์มกดเขา้ชอ่งหมายเลข PH6 
  

ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่อ่ำนค่ำสวติซปุ่์มกด   
• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก forever ลำกมำวำงบนพืน้ทีเ่ขยีนโคด้ 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก print console ลำกมำวำงภำยในบล็อก forever   
• จำกกลุม่ค ำสัง่ GPIO I/O เลอืกบล็อก read pin น ำมำตอ่ทำ้ยบล็อก print console กดเลอืก pin 

จาก dropdown เป็นหมายเลข PH6 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของบล็อก print console 
• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม ทดลองกดปุ่ม และ

สงัเกตขอ้ควำมทีแ่สดงในสว่น console ดำ้นล่ำงของ KidBright µAI IDE จะเห็นขอ้ควำม 0, 1 
ตำมกำรกดหรอืปล่อยปุ่ม 

 

  
รูปที ่2.7 โคด้และผลลพัธก์จิกรรมที ่2.2 



กจิกรรมที ่2.3 กำรตอ่ Digital input กบัเซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิ 
กจิกรรมนีใ้ชเ้ซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิมำตอ่กบับอรด์ KidBright µAI เพือ่เป็นตวัอย่ำงกำรใช ้Digital 

input หลกักำรท ำงำนของเซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิ จะอำศยักำรเปลีย่นแปลงของค่ำควำมตำ้นทำนไฟฟ้ำของ 
ดนิ หำกดนิชืน้ค่ำควำมตำ้นทำนจะนอ้ยลงในชดุเซนเซอรม์วีงจรออปแอมป์เปรยีบเทยีบระดบัแรงดนัไฟฟ้ำเพือ่ให ้
สำมำรถสง่ค่ำแบบดจิทิลั และมตีวัตำ้นทำนปรบัค่ำไดเ้พือ่ใชต้ัง้ระดบั threshold เซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิมขีำ 
เชือ่มตอ่ 4 ขำคอื ขำ VCC, GND, DO, AO 

 
ขัน้ตอนที ่1 กำรต่อสำยไฟน าเซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิมำตอ่เขำ้กบัชอ่งหมายเลข PH6 ทีอ่ยู่ทำงดำ้น 
ซำ้ยล่ำงของบอรด์(ชอ่งที ่2 จำกขอบซำ้ย ในวงกลมสนี ้าเงนิของรูปที ่2.8) โดย  

• ต่อสำยขำ VCC กบัขำ 3V3 ของชอ่งหมายเลข PH6  
• ต่อสำยขำ DO กบัขำ PH6 (ขำสญัญำณ) ของชอ่งหมายเลข PH6  
• ต่อสำยขำ GND กบัขำ GND ของชอ่งหมายเลข PH6  

หมายเหต ุในรูปที ่2.8 มกีารน าขา GND จากเซนเซอรไ์ปตอ่ GND ของชอ่งหมายเลข PH7 แทน 
เน่ืองจากขนาดสายตอ่ Dupont ใหญ่กว่าชอ่งต่อ JST 

 

รูปที ่2.8  กำรต่อเซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิเขำ้ชอ่งตอ่ PH6 
  

  
ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่อ่ำนค่ำจากเซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิ 

• ใชโ้คด้เดมิส าหรบัอ่ำนค่ำสวติซปุ่์มกดในกจิกรรม 2.2 
• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม ทดลองระหว่ำง

เซนเซอรใ์นสภำพแหง้และในสภำพชืน้ สงัเกตขอ้ควำมทีแ่สดงในส่วน console ดำ้นลำ่งของ 
KidBright µAI IDE จะเห็นขอ้ควำม 0, 1 ตำมสภำพควำมชืน้    

• ในกำรใชง้ำนจรงิเรำอำจใชต้วัตำ้นทำนปรบัค่ำไดเ้พือ่ใชต้ัง้ระดบั threshold ทีเ่หมำะสม โดยน ำ
เซนเซอรว์ดัควำมชืน้ในดนิไปปักในดนิของโรงเรอืนทีใ่หผ้ลผลติดแีลว้คอ่ยๆ ปรบัค่ำตวั 
ตำ้นทำนปรบัค่ำไดจ้นเจอรอยต่อทีส่ญัญำณเปลีย่นจำก 1 เป็น 0  



• กำรใชง้ำนเซนเซอรแ์บบ Digital input ชนิดอืน่ๆ เชน่ Limit Switch เซนเซอรว์ดัระยะทำง 
ดว้ยแสง (IR sensor) ก็จะใชโ้คด้เหมอืนกจิกรรมนีโ้ดยเปลีย่นแค่กำรตคีวำมหมำยของค่ำ output 
0,1 ตำมชนิดของเซนเซอรแ์ละกำรตัง้ระดบั threshold 

  

2.2 การใช้งานเซนเซอร์ชนิดอนาล็อก 

กำรใชง้ำนเซนเซอรช์นิดอนำลอ๊กบนบอรด์ KidBright µAI จะตอ้งใชโ้มดูล A2D ทีเ่ช ือ่มตอ่ผ่านชอ่ง I2C 
(KidBright Chain) ซึง่จะอธบิำยเพิม่เตมิในหวัขอ้การใชง้านเซนเซอรช์นิดทีม่ ีI2C interface  
  

 2.3 การใช้งานเซนเซอร์ชนิดที่มี I2C 

interface 

บอรด์ KidBright µAI มชีอ่งต่อ I2C interface (KidBright Chain) อยู่ดำ้นขวำมอืของบอรด์ เรำสำมำรถตอ่
เซนเซอรแ์บบอนาล็อก หรอืเซนเซอรท์ีก่ำรท ำงำนซบัซอ้นอืน่ๆ ผ่ำนทำงชอ่งต่อแบบ I2C นีไ้ด ้ กำรเชือ่มต่อท า
โดยหงำยหวั connector ดำ้นทีม่สีนัเขีย้วพลำสตคิสองเขีย้วหงำยขึน้ดงัรูปที ่ 2.9 ตวัอย่างของเซนเซอร ์ เชน่
เซนเซอรว์ดัอุณหภูมแิละความชืน้ เซนเซอรแ์ปลงอนาล็อกเป็นดจิทิลั วงจรไดรฟ์มอเตอรแ์บบ DC motor, Servo 
motor และบอรด์เสรมิชนิดตา่ง ๆ 
  
 

 
รูปที ่2.9  ทศิทำงกำรตอ่สำย I2C เขำ้กบั KidBright µAI 

  
  

แนวคดิของการเชือ่มต่อ I2C 
การเชือ่มตอ่ I2C เป็นมาตรฐานการเชือ่มต่อแบบหน่ึงทีใ่ชก้ารเชือ่มตอ่เป็นบสั คอือุปกรณต์่างชนิดกนั 

สามารถเชือ่มต่ออยู่บนรางเดยีวกนัได ้ เชน่ บนคอมพวิเตอรเ์รามชีอ่งตอ่แบบ USB bus ซึง่เราสามารถต่อพ่วง 
mouse, keyboard ล าโพง เขา้ไปบน USB bus เดยีวกนัได ้แลว้ถำ้มอีุปกรณห์ลายตวัอยู่บนกำรเชือ่มต่อเป็นบสั 
เดยีวกนั แลว้จะรูไ้ดอ้ย่ำงไรว่ำบอรด์ KidBright µAI จะคุยกบัอุปกรณต์วัไหน 

ลองนึกถงึคุณบุรุษไปรษณียก์ าลงัมาสง่จดหมายตามบา้นบนถนนเสน้หน่ึง เขาสามารถแยกไดว้่าจดหมาย
เป็นของบา้นหลงัไหนโดยดจูากเลขทีบ่า้น (address) ดงัน้ันเซนเซอรท์ ัง้หลำยทีอ่ยู่บน I2C บสัเดยีวกนัจะแยกได ้
อย่ำงไรว่ำบอรด์ KidBright µAI ตอ้งกำรจะคุยกบัอุปกรณต์วัไหน สามารถท าไดโ้ดยดจูำกค่ำ device address 
หรอื I2C address หำกเป็นเลขของตวัเองก็จะรบัค่ำหรอืส่งคำ่กลบัไปให ้



ทัง้นีผู้ผ้ลติเซนเซอรท์ีใ่ชก้ำรเชือ่มตอ่แบบ I2C จะระบุเลข I2C address ของเซนเซอรต์วัน้ันไวใ้น 
Datasheet (รูปที ่2.10) และยงัระบุเลข Registry map ทีใ่ชใ้นกำรอ่ำนค่ำทีว่ดัไดจ้ำกเซนเซอรห์รอืเลข Registry 
ทีใ่ชใ้นกำรควบคุมกำรท ำงำนของเซนเซอรไ์วใ้น Datasheet อกีดว้ย 
  
 

  
 

รูปที ่2.10  ตวัอยา่ง I2C address จาก Datasheet 
 

2.4 การติดตั้ง Plugin 

กอ่นจะเร ิม่ทดสอบการท างานของเซนเซอรท์ีเ่ช ือ่มตอ่ผ่านทางชอ่ง I2C หากเซนเซอรช์นิดน้ันม ีPlugin ใหท้ าการ
ตดิตัง้ Plugin ของเซนเซอรต์วัน้ันกอ่น แต่หากไมม่ ีPlugin เราสามารถใช ้Plugin I2C generic เพือ่ควบคุมการ
ท างานของเซนเซอรไ์ด ้โดยตอ้งดูจากเอกสาร Datasheet วา่จะสัง่หรอือ่านคา่จากเซนเซอรต์วัน้ันไดอ้ย่ำงไร  
 
ขัน้ตอนที ่1 ในหนา้ KidBright µAI IDE ใหก้ด Icon Plugin (วงกลมสแีดง) 
 

 
รูปที ่2.11 Icon Plugin 

 
 ขัน้ตอนที ่2 ปรากฏหนา้ตา่ง Manage Plugin ใหก้ดทีปุ่่ม download สเีขยีว (รูปดาวสฟ้ีา) ของ Plugin ที่
ตอ้งการ ในทีนี่ต้ดิตัง้ Plugin I2C BUS 
 



 

 
รูปที ่2.12  กำรตดิตัง้ Plugin I2C BUS 

 
  
ขัน้ตอนที ่3 เมือ่ตดิตัง้ Plugin เสรจ็จะมคี ำว่ำ Install Plugin success ทีม่มุขวำบน ใหก้ดปิดหนำ้ต่ำง Manage 
Plugin และเมือ่ดใูนเมนูบล็อกค ำสัง่จะมกีลุม่ค ำสัง่ I2C generic เพิม่เขำ้มำ ดงัแสดงในรูปที ่2.13 
  
 

 
 

รูปที ่2.13  บล็อกค ำสัง่ในกลุม่ค ำสัง่ I2C generic 
  

2.5 การเรียกใช้งานเซนเซอร์ชนิด I2C 

Interface 

ขัน้ตอนในกำรตดิต่อเซนเซอรช์นิดทีเ่ป็น I2C interface ประกอบดว้ย 
• สรำ้งกำรเชือ่มตอ่ไปที ่I2C address ของเซนเซอร ์



• ตัง้ค่ำกำรท ำงำนโดยสัง่ I2C write ไปที ่Register ทีต่อ้งกำร 
• อ่ำนค่ำทีว่ดัไดจ้ำก Register โดยใช ้I2C read 
• แปลงค่ำทีว่ดัไดต้ำมสูตร 

 
ทัง้นีต้อ้งอ่าน Datasheet ของเซนเซอรต์วัทีต่อ้งการน ามาใชง้านเพือ่ใหท้ราบพารามเิตอรต์่างๆ ดงันี ้1)

หมายเลข I2C address 2) Registry ทีใ่ชใ้นการควบคุมการท างาน 3) Registry ทีใ่ชใ้นการอ่านค่าทีว่ดัไดจ้าก
เซนเซอร ์4) สูตรทีใ่ชค้ านวณ เพือ่น าค่าเหล่านีไ้ปใชต้ัง้คา่และเรยีกใชง้าน ทำงทมี KidBright ออกแบบ Plugin 
I2C generic มำเพือ่ใหส้ำมำรถน ำไปใชใ้นกำรตดิต่อสือ่สารกบัเซนเซอรช์นิดทีม่ ีI2C interface ใดๆ ก็ได ้โดยม ี
บล็อกค ำสัง่ทีส่อดคลอ้งกบัขัน้ตอนในกำรตดิตอ่สือ่สาร 4 ขัน้ตอนดงันี ้
 
ขัน้ตอนที ่1 สรำ้งกำรเชือ่มตอ่โดยใชบ้ล็อก set to initial I2C device address (รูปที ่2.14)  

• Dropdown แรก (ส่วนบล็อกสชีมพู) เลอืก I2C_device ซึง่ใชอ้ำ้งถงึเซนเซอรท์ีต่่อเชือ่ม I2C address 
นี ้

• Dropdown ทีส่อง Initial I2C device (ส่วนแรกของบล็อกสนี ้าตาล) เป็นหมายเลข channel ของ 
I2C bus โดยถา้เป็นการเชือ่มต่อกบั I2C interface (KidBright Chain) ทีอ่ยู่ดำ้นขวำมอืของบอรด์ 
KidBright µAI ใหเ้ลอืกเป็นหมายเลข 2  

• ส่วน address เป็นคำ่ I2C address ของเซนเซอรท์ีม่าเชือ่มต่อ โดยค่า address นีไ้ดจ้ากการอ่าน 
Datasheet 

  

 
 

รูปที ่2.14 บล็อก set to initial I2C device 
  
ขัน้ตอนที ่2  น าบล็อก I2C device internal addr write data มาต่อดา้นล่างของบล็อก set to initial I2C 
device  

• Dropdown แรก (บล็อกสชีมพู) เลอืก I2C_device ซึง่เป็นตวัแปรทีใ่ชอ้ำ้งถงึเซนเซอรท์ีม่าเชือ่มตอ่ 
• ตวัแปร internal addr ใหใ้ส่เป็นค่ำ 0 เสมอ  
• ตวัแปร write data เป็นค่ำทีต่อ้งกำรตัง้ใหก้บั Register โดยมไีดห้ลำยไบท ์(ใสไ่ดม้ำกกว่ำ 2 ไบท)์ 

  

 
 

รูปที ่2.15 บล็อก I2C device interal addr write data 
 
  

ขัน้ตอนที ่3 อ่ำนค่ำทีว่ดัไดโ้ดยใชบ้ล็อก set to I2C device internal addr read data โดยน ามาต่อดา้นล่าง
ของบล็อก I2C device interal addr write data  

• Dropdown แรก (ส่วนบล็อกสชีมพู) เลอืก I2C_data เป็นตวัแปรทีใ่ชเ้ก็บขอ้มูล 
• Dropdown ทีส่อง (ส่วนแรกของบล็อกสนี า้ตาล) เลอืก I2C_device ซึง่เป็นตวัแปรทีใ่ชอ้ำ้งถงึเซนเซอร ์

ทีม่าเชือ่มต่อ  
• ตวัแปร internal addr ใหใ้ส่เป็นค่ำ 0 เสมอ 
• ตวัแปร read data เป็นจ ำนวนไบทท์ีต่อ้งกำรอ่ำนจำกเซนเซอร ์ซึง่จ ำนวนไบทนี์ดู้ไดจ้ำก Datasheet 

  

 
 

รูปที ่2.16 บล็อก set to I2C device internal addr read data 
 

  



ขัน้ตอนที ่4 แปลงค่ำทีว่ดัไดต้ำมสตูรโดยใชบ้ล็อก in list get  
• Dropdown แรกเลอืก I2C_data เป็นตวัแปรทีใ่ชเ้ก็บขอ้มลู 
• Dropdown ทีส่อง get เป็นกำรเลอืกวำ่จะอำ่นคำ่ หรอือำ่นคำ่แลว้ลบ หรอืลบขอ้มูล  
• Dropdown ทีส่าม # เป็นกำรเลอืกต ำแหน่งอำ้งองิ  
• ตวัแปร 1 เป็นค่ำตวัเลขล ำดบัโดยเริม่จำก 1 เชน่ หำกสัง่อ่ำนขอ้มูลไป 6 ไบท ์จะอำ้งองิถงึคำ่แต่ละไบท ์

โดยใช ้#1, #2,…,จนถงึ #6 
  

 
  

 รูปที ่2.17 บล็อก in list get 
 
  
หมายเหต ุ เซนเซอรบ์างชนิดทีท่ าหนา้ทีส่ ัง่งานอย่างเดยีว เชน่ ควบคุมเซอรโ์วมอเตอรจ์ะมแีค่ 2 ขัน้ตอนแรก คอื 
สรา้งการเชือ่มตอ่เสรจ็แลว้กส็ ัง่งานใหเ้ซอรโ์วมอเตอรห์มนุไปตามทีต่อ้งการ แต่หากเป็นเซนเซอรช์นิดทีม่กีารอ่าน
ค่ารว่มดว้ยตอ้งท าครบทัง้ 4 ขัน้ตอน 
 
กจิกรรมที ่2.4 กำรตอ่โมดลูเซนเซอร ์A2D 

กจิกรรมนีจ้ะใชโ้มดลูเซนเซอร ์ADS115 ซึง่ท ำหนำ้ทีแ่ปลงสญัญำณอนำล็อกเป็นดจิทิลั ควำมละเอยีด 16 
บทิ ผ่ำน I2C โมดูลนีร้องรบักำรต่อสญัญำณอนำล็อก 4 channel (single end คอืระดบัแรงดนัเทยีบกบักราวด)์ 
หรอืกำรต่อแบบ differential 2 channels (differential คอืระดบัแรงดนัทีต่่ำงกนัของ 2 ขำอนิพุต)    

เมือ่ดูจำก Datasheet จะพบว่ำเลข I2C address ของโมดูลเซนเซอร ์ ADS115 คอื 0x48 เมือ่ตอ่ขำ 
ADDR ลงกราวด ์ และตวัอย่ำงขัน้ตอนตัง้คำ่และสัง่ใหแ้ปลงค่ำแสดงในรูปที ่ 2.18 และค่ำ Register address 
ในกำรควบคุมกำรท ำงำนแสดงตำมรูปที ่2.19   
 

 
 

รูปที ่2.18  ตวัอย่ำงขัน้ตอนตัง้ค่ำและสัง่ใหแ้ปลงค่ำ 



  

 
 

รูปที ่2.19  Register address ของเซนเซอร ์ADS115 
  
ขัน้ตอนที ่1 กำรต่อสำยไฟจะใชโ้มดลูเซนเซอร ์ADS115 มำต่อเขำ้กบัชอ่งตอ่ I2C (KidBright Chain) ทีอ่ยู่ทำง 
ดำ้นขวำกลำงของบอรด์โดยตอ่ขำ GND, SDA, SCL ตรงกนัทัง้สองฝ่ัง 

• ต่อสำยขำ VDD กบัขำ 3V3 ของชอ่งต่อ I2C ของบอรด์ KidBright µAI 
• ต่อสำยขำ ADDR กบัขำ GND ของชอ่งหมายเลข PH7(ชอ่ง PH ใดก็ได)้ ของบอรด์ 

KidBright µAI 
• ต่อสำยขำ A0 กบัขำตวัตำ้นทำนต ำแหน่งตำ่ง ๆ บนบอรด์ทดลอง 

นอกจำกนีน้ ำตวัตำ้นทำน 100 โอหม ์2 ตวัมำต่ออนุกรมกนัและต่อไฟเลีย้ง 3.3 V ทีป่ลำยซำ้ยสุด และตอ่
กราวดท์ีป่ลำยขวำสดุของชดุตวัตำ้นทำนทีต่อ่อนุกรมกนันี ้ดงัในรูปที ่2.20 

  
 



 
 

รูปที ่2.20  กำรต่อวงจรทดลองโมดลูเซนเซอร ์ADS115 
  

ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่อ่ำนค่ำโมดลูเซนเซอร ์ADS115  
• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก set to Initial I2C device address ลำกมำวำงบนพืน้ที ่

เขยีนโคด้แกไ้ขเฉพำะค่ำ address เป็น 0x48 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก I2C device internal addr write data ลำกมำต่อดำ้นลำ่ง 

ของบล็อก set to Initial I2C device address แกไ้ขเฉพำะค่ำ write data เป็น 0x01, 0xC2, 
0x83 โดยไบทแ์รกเป็นกำรตัง้ค่ำ pointer ใหช้ ีไ้ปที ่Config Register ส่วนไบทส์องและ 
สำมเป็นกำรก ำหนดค่ำ Config Register ใหท้ ำงำนตำมตอ้งกำรโดย เร ิม่แปลงค่ำ ใชข้ำ A0 
เป็นสญัญำณทีต่อ้งกำรวดัเทยีบกบักราวด ์(single end), แรงดนัไฟฟ้ำมคี่ำในชว่ง +-4.096V, 
ใหท้ ำกำรแปลง A2D อย่ำงต่อเน่ือง และไมม่กีำรใช ้comparator (สำมำรถศกีษำไดจ้ำก เอกสำร 
Datasheet) 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของบล็อก I2C device internal addr 
write data แกไ้ขค่ำเป็น 0.2 second 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก I2C device internal addr write data ลำกมำต่อดำ้นลำ่ง 
ของบล็อก delay แกไ้ขเฉพำะค่ำ write data เป็น 0x00, 0x01 คอืกำรก ำหนด Pointer Register 
ใหช้ ีไ้ปที ่Conversion Register 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของบล็อก I2C device internal addr 
write data แกไ้ขค่ำเป็น 0.2 second 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก set to I2C device internal addr read data ลำกมำตอ่ 
ดำ้นล่ำงของบล็อก delay แกไ้ขเฉพำะค่ำ read data เป็น 2 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Text เลอืกบล็อก print console ลำกมำต่อดำ้นลำ่งของบล็อก set to I2C device 
internal addr read data   

• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก in list get น ำมำตอ่ทำ้ยบล็อก print console และไม่ตอ้ง แกไ้ข
ค่ำตวัแปร 

• กดเลอืกทีบ่ล็อก print console แลว้คลิก๊เมำ้สปุ่์มขวำกดเลอืก duplicate จะมสี ำเนำของ บล็อก 
print console ปรำกฏขึน้มำ ลำกยำ้ยส ำเนำของบล็อก print console มำตอ่ดำ้น ลำ่งของบล็อก 
print console อนัแรกแกไ้ขค่ำตวัแปรจำก 1 เป็น 2 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Text เลอืกบล็อก print console ลำกมำต่อดำ้นลำ่งของบล็อก print console 
อนัทีส่อง 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Math เลอืกบล็อก arithmetic operator ออกมำ 4 อนัแลว้สรำ้งสมกำร (((in list 
get#1*256) + in list get#2)/32767)*4.096  น ำมำตอ่ทำ้ยบล็อก print console 

• Datasheet ระบุไวว้่ำคำ่ทีแ่ปลง A2D เสรจ็แลว้จะเก็บในรูปแบบ 2s compliment ดงัน้ันเรำ 
จงึเอำค่ำไบทแ์รกมำ shift left 8 bits แลว้ตอ่ดว้ยค่ำไบทส์อง จำกน้ันน ำมำเปรยีบเทยีบกบั 32767 
ถำ้มำกกว่ำแสดงวำ่เป็นค่ำลบใหล้บดว้ย 65535 หลงัจำกแปลงเลขจำก 2s compliment 
เสรจ็แลว้ใหน้ ำค่ำมำเทยีบบรรหยดัไตรยำงค ์โดยค่ำสงูสดุ 32767 คอืคำ่แรง ดนัสูงสุด +4.096V    



หมำยเหต ุในโปรแกรมนีเ้รำไมไ่ดแ้ปลง 2s compliment เพรำะเรำรูอ้ยู่แลว้ว่ำค่ำทีว่ดัเป็นบวก 
• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม สงัเกตขอ้ควำม 

ทีแ่สดงในสว่น console ดำ้นล่ำงของเว็ป KidBright µAI IDE จะเห็นขอ้ควำม 3.39, 1.67, 0.00  
เมือ่ยำ้ยสำยตอ่ขำ A0 ไปยงัขำตวัตำ้นทำนต ำแหน่ง1,2,3 บนบอรด์ทดลอง ตำมรูปที ่2.21 

  

 
 

รูปที ่2.21 ภำพโคด้และผลลพัธก์จิกรรมที ่2.4 
  
ทัง้นีเ้รำสำมำรถน ำขัน้ตอนในกำรตดิตอ่เซนเซอรนี์ไ้ปประยุกตใ์ชก้บัเซนเซอรช์นิดอืน่ๆ ทีม่ ีI2C 

interface ได ้
  
กจิกรรมที ่2.5 กำรตอ่โมดลูเซนเซอร ์SHT31 วธิ ีI2C generic 

กจิกรรมนีจ้ะใชโ้มดลูเซนเซอร ์SHT31 ซึง่ท าหนา้ทีว่ดัอุณหภูมแิละความชืน้ภายนอก มาตอ่ผ่านชอ่งต่อ 
I2C โมดลูนีม้คีวามถูกตอ้งในการวดัที ่+-1.5 %RH และ +-0.1 องศาเซลเซยีส เมือ่ดจูาก Datasheet จะพบว่า 
เลข I2C address ของโมดูลเซนเซอร ์SHT31 คอื 0x44 เมือ่ต่อขา ADDR ลงกราวด ์และตวัอย่างค าสัง่ใหว้ดัคา่
ในโหมดท าคร ัง้เดยีว (single shot) แสดงในรูปที ่2.22 และค่าขอ้มลูทีต่อบกลบัมาค่าอุณหภูมจิะอยู่ไบท ์1,2  ค่า
ความชืน้จะอยู่ไบท ์4,5 สตูรการแปลงค่าทีว่ดัแสดงในภาพที ่2.23 
 



 
 

รูปที ่2.22 ตวัอย่ำงค ำสัง่ใหว้ดัค่ำของเซนเซอร ์SHT31 
  
 

 
 

รูปที ่2.23 สูตรกำรแปลงค่ำทีว่ดัของเซนเซอร ์SHT31 
  
ขัน้ตอนที ่1 กำรต่อสำยไฟจะใชโ้มดลูเซนเซอร ์SHT31มำตอ่เขำ้กบัชอ่งต่อ I2C (KidBright Chain)  
ทีอ่ยู่ทำงดำ้นขวำกลำงของบอรด์โดยตอ่ขำ GND, SDA, SCL, 3.3V ตรงกนัทัง้สองฝ่ัง 

  



 
  

รูปที ่2.24  กำรต่อวงจรทดลองโมดลูเซนเซอร ์SHT31 
  

ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่อ่ำนค่ำโมดลูเซนเซอร ์SHT31 ดว้ย I2C generic 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก set to Initial I2C device address ลำกมำวำงบนพืน้ทีเ่ขยีน โคด้ 

แกไ้ขเฉพำะค่ำ address เป็น 0x44 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก I2C device internal addr write data ลำกมำต่อดำ้นลำ่ง ของบล็อก 

set to Initial I2C device address แกไ้ขเฉพำะค่ำ write data เป็น 0x24, 0x00  
คอืกำรก ำหนดใหท้ ำงำนแบบ high repeatability  และ disble clock stretching  

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Basic เลอืกบล็อก delay ลำกมำตอ่ดำ้นลำ่งของบล็อก I2C device internal addr 
write data แกไ้ขค่ำเป็น 0.2 second 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก set to I2C device internal addr read data ลำกมำตอ่ 
ดำ้นล่ำงของบล็อก delay แกไ้ขเฉพำะค่ำตวัแปร read data เป็น 6 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Text เลอืกบล็อก print console ลำกมำต่อดำ้นลำ่งของบล็อก set to I2C device 
internal addr read data   

• จำกกลุม่ค ำสัง่ I2C เลอืกบล็อก in list get น ำมำตอ่ทำ้ยบล็อก print console และไม่ตอ้ง แกไ้ข
ค่ำตวัแปร 

• กดเลอืกทีบ่ล็อก print console แลว้คลิก๊เมำ้สปุ่์มขวำกดเลอืก duplicate จะมสี ำเนำของ บล็อก print 
console ปรำกฏขึน้มำ ลำกยำ้ยส ำเนำของบล็อก print console มำตอ่ดำ้นล่ำง ของบล็อก print 
console อนัแรกแกค้่ำตวัแปรจำก 1 เป็น 2 

• จากกลุม่ค าสัง่ Text เลอืกบล็อก print console ลากมาต่อดา้นลา่งของบล็อก print console อนัที่
สอง 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Math เลอืกบล็อก arithmetic operator ออกมำ 5 อนัแลว้สรำ้งสมกำร -45 + ((((in 
list get#1*256) + in list get#2)/65535)*175)  น ำมำต่อทำ้ยบล็อก print console 

• Datasheet ระบุไวว้่ำคำ่ทีส่่งมำเป็น raw data ดงัน้ันเรำจงึเอำค่ำไบทแ์รกมำ shift left 8 bits 
แลว้ต่อดว้ยคำ่ไบทส์อง หลงัจำกรวมเลข 2 ไบทเ์สรจ็แลว้ใหน้ ำค่ำค ำนวณต่อตำมสตูรรูปที ่2.25 
ในโปรแกรมนีใ้ชข้อ้มูลไบท ์1,2 ซึง่เป็นคำ่อณุหภูม ิส่วนค่ำควำมชืน้ใชข้อ้มลูไบท ์4,5 มำค ำนวณ    

• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม สงัเกตขอ้ควำมที ่
แสดงในสว่น console ดำ้นล่ำงของเว็ป KidBright µAI IDE จะเห็นค่ำอณุหภูมทิีว่ดัได ้  
ทดลองใชม้อืหุม้หวัเซนเซอร ์SHT31 เพือ่เพมิความอุณหภูม ิ
  
 



 
 

รูปที ่2.25 โคด้และผลลพัธก์จิกรรมที ่2.5 ดว้ย I2C generic 
  

2.6 การใชเ้ซนเซอร ์SHT31 ด้วย Plugin 

SHT31 

ทางทมี KidBright ออกแบบ Plugin SHT31 มาเพือ่ใหส้ามารถใชง้านสะดวก จากหนำ้ KidBright µAI IDE ให ้
กด icon Plugin (วงกลมสแีดง ในรูปที ่2.26) ทีห่นำ้ต่ำง Manage Plugin ใหก้ดทีปุ่่ม download สเีขยีวของ 
(รูปดาวสชีมพู ในรูปที ่2.27) เลอืก Plugin SHT31 
 

 
 

รูปที ่2.26 Icon Plugin 
 

 

 
 

รูปที ่2.27  กำรตดิตัง้ Plugin SHT31 
  



 
บล็อกค ำสัง่ใน Plugin SHT31 มบีล็อกเดยีว ซึง่เรำสำมำรถเลอืก dropdown ไดว้่ำตอ้งกำรอ่ำนค่ำ 

อุณหภูมหิรอืควำมชืน้ 
 

 
 

รูปที ่2.28  บล็อกค ำสัง่ใน Plugin SHT31 
  
 

ขัน้ตอนที ่1 กำรต่อสำยไฟจะใชโ้มดลูเซนเซอร ์SHT31 มำตอ่เขำ้กบัชอ่งต่อ I2C (KidBright Chain)  ทีอ่ยู่ทำง 
ดำ้นขวำกลำงของบอรด์โดยตอ่ขำ GND, SDA, SCL, 3.3V ตรงกนัทัง้สองฝ่ัง 

 
ขัน้ตอนที ่2 เขยีนโคด้เพือ่อ่ำนค่ำโมดลูเซนเซอร ์SHT31 ดว้ย Plugin SHT31 

• จำกกลุม่ค ำสัง่ Text เลอืกบล็อก print console ลำกมำวำงบนพืน้ทีเ่ขยีนโคด้   
• จำกกลุม่ค ำสัง่ SHT31 เลอืกบล็อก SHT31 address read น ำมำตอ่ทำ้ยบล็อก print console 

และไม่ตอ้งแกไ้ขค่ำ ยกเวน้หำกตอ้งกำรอ่ำนค่ำควำมชืน้ใหเ้ลอืกทีต่วัเลอืก dropdown เพือ่เปลีย่นเป็น 
humidity 

• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม สงัเกตขอ้ควำมที ่
แสดงในสว่น console ดำ้นล่ำงของเว็ป KidBright µAI IDE จะเห็นค่ำอณุหภูมทิีว่ดัได ้  
ทดลองใชม้อืหุม้หวัเซนเซอร ์SHT31  

  
 

 
 

รูปที ่2.29 โคด้และผลลพัธก์จิกรรมที ่2.5 วธิ ีPlugin SHT31 
  

  
กจิกรรมที ่2.6 กำรตอ่บอรด์ iKB-1 ควบคุม servo motor 

บอรด์ iKB-1 เป็นบอรด์ขยำยควำมสำมำรถทีร่วมกำรเพิม่ชอ่งตอ่แบบดจิทิลั เพิม่ชอ่งตอ่แบบอนำล็อก 
กำรต่อ servo motor, DC motor จำก Datasheet เลข I2C address ของบอรด์ iKB-1 คอื 0x48 ส ำหรบั 
กจิกรรมนีจ้ะทดลองควบคมุ servo motor 

 
ขัน้ตอนที ่1 กอ่นกำรใชง้ำนใหท้ ำกำรตดิตัง้ Plugin จากหนา้ KidBright µAI IDE ใหก้ด icon Plugin (วงกลม
สแีดง ในรูปที ่2.30) ทีห่นา้ต่าง Manage Plugin ใหก้ดทีปุ่่ม download สเีขยีวของ (รูปดาวสฟ้ีา ในรูปที ่2.31) 
เลอืก Plugin iKB-1 เมือ่ตดิตัง้เสรจ็จะมบีล็อกค าสัง่ใหเ้รยีกใชง้าน (รูปที ่2.32) 
 

 
 

รูปที ่2.30 Icon Plugin 
 



 
 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่2.31 กำรตดิตัง้ Plugin iKB-1 
 

 

 
 

รูปที ่2.32 บล็อกค ำสัง่ใน Plugin iKB-1 
  
ขัน้ตอนที ่2 การต่อสายไฟเพือ่ใชบ้อรด์ iKB-1 ควบคมุ servo motor    

• ตดัไฟเลีย้งบอรด์ KidBright µAI โดยปลดสาย USB ออกจากคอมพวิเตอร ์
• ต่อสายเชือ่ม I2C ระหว่างบอรด์ KidBright µAI กบับอรด์ iKB-1 



• น า servo motor ตอ่เขา้กบักบับอรด์ iKB-1 ตรงชอ่งต่อ SV10 ถงึ SV15 ในทีนี่ใ้หต้่อที ่SV10 การต่อ
ใหส้งัเกตสสีายไฟ 3 เสน้ทีม่าจากมอเตอร ์ใหต้รงกบัสขีอง connector 

• ต่อหมอ้แปลงจ่ายไฟใหบ้อรด์ iKB-1 เน่ืองจากมกีารใชม้อเตอร ์แต่ใหเ้ลือ่นสวติซข์า้งจดุต่อหมอ้แปลงเป็น 
OFF (ดนัขึน้)  

• ตรวจสอบความถกูตอ้งแลว้คอ่ยจ่ายไฟโดยต่อสาย USB เขา้คอมพวิเตอร ์เลือ่นสวติซข์า้งจดุต่อหมอ้
แปลงของบอรด์ iKB-1 เป็น ON 

  

 
 

รูปที ่2.33  กำรต่อกบับอรด์ iKB-1 ทำง I2C เพือ่ควบคุม servo motor 
  

ขัน้ตอนที ่3 เขยีนโคด้เพือ่เพือ่ใชบ้อรด์ iKB-1 ควบคุม servo motor 
• จำกกลุม่ค ำสัง่ Variables เลอืก Create variable ตัง้ช ือ่ตวัแปร ana_data แลว้กดปุ่ ม OK   

จะเกดิตวัแปร ana_data  ขึน้มำใหใ้ช ้  
• สรำ้งชดุค าสัง่ตำมรูปที ่2.34 
• กดปุ่ม Upload ทีม่มุขวำบนของ KidBright µAI IDE เพือ่ทดสอบโปรแกรม สงัเกตกำรหมนุของ 

servo motor  
  

 
รูปที ่2.34 โคด้กจิกรรมที ่2.6 



2.7 การใช้งานอุปกรณ์ทีใ่ช้แรงดันไฟฟา้ 

220V 

บอรด์ KidBright µAI สำมำรถควบคุมอุปกรณท์ีใ่ชแ้รงดนัไฟฟ้ำ 220 Volt (อุปกรณท์ีใ่ชไ้ฟบำ้น) ไดโ้ดยกำร 
ควบคุมผำ่นทำงโมดลูรเีลย ์โมดูลรเีลยใ์ชห้ลกักำรเปลีย่นพลงังำนไฟฟ้ำเป็นพลงังำนแม่เหล็กเพือ่ใชใ้นกำรเปิดหรอื 
ปิดหนำ้สมัผสัใหเ้ชือ่มตอ่กำรท ำงำนของวงจรไฟฟ้ำ ในโมดูลรเีลยจ์ะม ีOpto isolated แยกกราวด ์ระหว่ำงบอรด์ 
ควบคุมกบัหนำ้สมัผสั ท ำใหล้ดสญัญำณรบกวนและมคีวำมปลอดภยัในกำรใชง้ำน โมดูลรเีลยนี์ใ้ชก้ำรควบคมุ 
แบบ active low และรองรบัแรงดนัไฟฟ้ำสูงสุดที ่ 250 VAC 10A, 30 VDC 10A โมดลูรเีลยม์ขีำเชือ่มตอ่กบั 
บอรด์ควบคมุ 4 ขำคอื ขำ VCC, GND, IN1, IN2  โดยขำ IN1 ใชค้วบคมุรเีลยว์งจรที ่1 และขำ IN2 ใชส้ าหรบั
ควบคุมรเีลยว์งจรที ่2 
   
 

 
 

รูปที ่2.35 โมดูลรเีลย ์
  

 
 

 



  

บทที่ 3 KidBright μAI การใช้งาน

ส่วนประมวลผลปัญญาประดิษฐ์  

 กำรใชง้ำนส่วนประมวลผลปัญญำประดษิฐ ์(AI) ดว้ยบอรด์ KidBright μAI สำมำรถเลอืกใชง้ำนได ้2 รูปแบบ 

ไดแ้ก ่
1. กำรแยกแยะรูปภำพ (Image Classification) 

  2. กำรตรวจจบัวตัถุ (Object Detection) 

 

รูปที ่3.1 ตวัอยำ่งรูปแบบกำรแยกแยะภำพ (ซำ้ย) และกำรตรวจจบัวตัถุ (ขวำ) 
 

กระบวนกำรพฒันำ AI ประกอบดว้ย 4 ขัน้ตอน (ดงัแสดงในรูปที ่3.2) ไดแ้ก ่
1.การเก็บขอ้มูล (Capture) อำจเป็นขอ้มลูภำพ หรอื เสยีง ผ่ำนอุปกรณบ์นบอรด์ไดแ้ก ่กลอ้ง และ 

ไมโครโฟน 
2.การตดิป้ายก ากบั (Annotate) เพือ่บ่งบอกชนิดหรอืประเภทของขอ้มลู 
3.การเรยีนรู ้(Train) สรำ้งโมเดล AI ผ่ำน Google Colab  
4.การเขยีนโคด้(Code)ประยุกตใ์ชโ้มเดลและออกแบบกำรสัง่กำรควบคุมผ่ำนกำรเขยีนโคด้แบบบล็อก 

(Blockly)  

 

 
รูปที ่3.2 แสดงล ำดบักระบวนกำรพฒันำระบบ AI ดว้ย KidBright μAI Platform 



3.1 การใช้งานระบบ AI รปูแบบ 

การแยกแยะภาพ (Image Classification) 

กำรใชง้ำนระบบ AI รูปแบบกำรแยกแยะภำพ เหมำะส ำหรบักำรเรยีนรูแ้ยกแยะภำพทีบ่่งบอกชนิดไดช้ดัเจน 
เป็นกำรวเิครำะหภ์ำพทัง้ภำพและตดัสนิใจว่ำภำพดงักล่ำวเป็นภำพชนิดใด 

 

ตวัอย่ำงกำรใชง้ำนรูปแบบกำรแยกแยะภำพ 

• ระบบคดัแยกพชื ผกั ผลไม ้
• ระบบคดัแยกขยะ 
• ระบบแยกแยะรูปทรง 

  

 
  

 

 

 

ขัน้ตอนที ่0: ตัง้ค่าและเลอืกประเภทโมเดล 

กดปุ่ม Connect เพือ่เชือ่มตอ่บอรด์ (กรณีใชก้ลอ้งจำกบอรด์) และกดปุ่ม AI เพือ่เร ิม่กำรออกแบบระบบ 
AI โดยเลอืกประเภทโมเดล AI เป็นรูปแบบกำรแยกแยะภำพ 
 

 

รูปที ่3.3 ขัน้ตอนที ่0 ตัง้ค่าและเลอืกประเภทโมเดลแยกแยะภาพ 

 

ขัน้ตอนที ่1: เก็บขอ้มูล (Capture) 

เ ร ิ่ม ต ้น เก็ บข ้อ มู ล รู ปภำพที่ ต ้อ ง กำ รแยกแย ะ  โดยกด ปุ่ม  SNAP หรือน ำ เข ้ำ ข ้อมู ลภำพ 
จำกแหล่งภำพภำยนอกดว้ยปุ่ม Import (แนะน ำใหถ้่ำยภำพดว้ยกลอ้ง บนบอรด์)อย่ำงนอ้ยชนิดละ 20 – 50 ภำพ 
และถ่ำยภำพในหลำกหลำย  มุมมอง หลำกหลำยสภำพแวดลอ้ม  แสง สี เงำสะทอ้น เพื่อใหข้อ้มูลน ำเขำ้ 
มคีวำมหลำกหลำย ซึง่ส่งผลต่อกำรเรยีนรู ้และแยกแยะในสภำวะกำรใชง้ำนจรงิ 



 

 
 
หมายเหตุ: ในกรณีทีใ่ชง้ำนคร ัง้แรกจะตอ้งตัง้ค่ำอนุญำตกำรเขำ้ถงึกลอ้งกอ่น 
 

 
 

รูปที ่3.4 ขัน้ตอนที ่1 เก็บขอ้มูล 

กรณีน ำภำพเขำ้จำกแหล่งภำพภำยนอก (Import) แนะน ำใหจ้ดัเตรยีมขอ้มูลก่อน ดว้ยกำรสรำ้ง 
โฟลเดอรรู์ปภำพเพือ่แยกชนิด ของภำพ และตัง้ช ือ่โฟลเดอรต์ำมชนิดของภำพ จำกน้ันด ำเนินกำรน ำเขำ้ภำพใน 
KidBright μAI IDE โดยกด ปุ่ม  Impo r t  บนหน้ำ เ ว็ บ  แล ะ เ ลื อก โฟล เดอร f์ปภำพที่ จ ัด เต รียม ไ ว ้ 
หำกได ้จ ัด เตรียมภำพแยกประ เภทตำมชื่อ โฟลเดอร ว์ ้ก่อนหน้ำ นี้แล ้ว  ให ้ท ำกำร เลือกกตัว เลือก 
“น ำเขำ้พรอ้มกบัชือ่โฟลเดอร”์ เพือ่ใหร้ะบบท ำกำรสรำ้งป้ำยก ำกบัอตัโนมตัโิดยใชช้ ือ่โฟลเดอรเ์ป็นชือ่ป้ำยก ำกบั 
ในส่วนนีจ้ะเป็นกำรลดขัน้ตอนกำรตดิป้ำยก ำกบั ในกระบวนกำรที ่2 Annotate 

 

รูปที ่3.5 การน าเขา้ขอ้มูล จากแหล่งขอ้มลูภายนอก 



ขัน้ตอนที ่2 ตดิป้ายก ากบั (Annotate) 

เลือกสรำ้งป้ำยก ำกับ  โดยกดปุ่ม +NEW LABEL และตัง้ชื่อป้ายก ากบัตามชนิดของภาพ 
ทีต่อ้งกำรแยกแยะ โดยสรำ้งชือ่ป้ำยก ำกบัตามจ านวนประเภทของขอ้มูลทีต่อ้งกำรแยกแยะ (อย่ำงนอ้ยตอ้งมี  
2 ประเภท ระบบจึงจะแยกแยะได )้ จำกน้ันเลือกใชป้้ำยก ำกบัโดยท ำกำรเลือกภำพที่ตอ้งกำรติดป้ำยก ำกบั 
และกดปุ่ม ชือ่ป้ายก ากบั ที่ตรงกบัชนิดของภำพ สงัเกตสญัลกัษณป้์ำยก ำกบั ปรำกฏบรเิวณดำ้นขวำมือและ 
ดำ้นล่ำงของภำพทีต่ดิป้ำยก ำกบั  

กรณีตอ้งกำรตดิป้ำยก ำกบัชนิดเดยีวกนั หลำยภำพพรอ้มกนั ใหท้ ำกำรเลอืกภำพแรกในกลุ่มชดุขอ้มูล 
เดยีวกนั จำกน้ันกดปุ่ม Shift บนคยีบ์อรด์ และเลือ่นแถบสเีขยีวดำ้นล่ำงไปจนถงึภำพสุดทำ้ยของชดุขอ้มูลเดยีวกนั 
และเลือกภำพสุดทำ้ยในชดุขอ้มูลเดยีวกนั สงัเกตกรอบสเีขียวจะปรำกฏรอบ ๆ ภำพที่ท ำกำรเลอืก แลว้จงึกดปุ่ม 
ชือ่ป้ำยก ำกบัทีต่รงกบัชนิดของภำพ เพือ่ตดิป้ำยก ำกบัใหก้บัขอ้มูลชดุน้ัน 
 

 

รูปที ่3.5 ขัน้ตอนที ่2 ตดิป้ำยก ำกบั 
 

จากรูปที ่3.5 สงัเกตสถำนะจ ำนวนภำพทีเ่ลอืก หรอื ภำพทีต่ดิป้ำยก ำกบัแลว้จำกแถบแสดงสถำนะบรเิวณ 
มุมขวำล่ำงของภำพ ทีร่ะบุว่ำ Label xx of yy images หรอื Selected xx of yy images 
   

ขัน้ตอนที ่3 การเรยีนรู ้(Train) 

  ในสว่นของกำรเรยีนรู ้จะมพีืน้ทีก่ำรตัง้คำ่กำรเรยีนรู ้เรยีกว่ำ AI Designer ผูใ้ชง้ำนสำมำรถปรบัค่ำ 
ตำมตอ้งกำรหรอืใชง้ำนค่ำเร ิม่ตน้ไดเ้ลย จำกน้ันกดปุ่ม Create เพือ่สรำ้งกำรเชือ่มต่อระหว่ำงหนำ้เว็บ 
KidBright μAI กบัเซฟิเวอรก์ำรเรยีนรู ้AI บน Google Colab 
 

 

รูปที ่3.6 พืน้ทีก่ำรตัง้ค่ำกำรเรยีนรู ้ทีถู่กเรยีกว่ำ AI Designer 



AI Designer 
 

Layer กำรตัง้ค่ำ ควำมหมำย 

Input Layer 

Train Split กำรแบ่งขอ้มูลเพือ่น ำไปใชเ้รยีนรู ้เชน่ 80 = train_data 80%, 
validation_data 20% 

Epoch จ ำนวนรอบในกำรเรยีนรู ้

Batch Size ขนำดของชดุขอ้มูลทีน่ ำไปเรยีนรู ้มกัมขีนำด 2n ตัง้แต่ 8-64  

Learning Rate อตัรำกำรเรยีนรู ้(default = 0.001) 

Model Layer Restnet-18 รูปแบบโมเดลทีใ่ชใ้นกำรเรยีนรู ้

Output Layer Validation Accuracy รูปแบบขอ้มูลขำออก 

Save best value กำรเก็บค่ำกำรเรยีนรูเ้พือ่สรำ้งเป็นโมเดล AI 
   

ขัน้ตอนที ่3.1 สรำ้ง Tunnel ส ำหรบัเชือ่มตอ่ระหว่ำง KidBright μAI IDE กบั Server 

เมือ่เลอืก Create ในหนำ้ KidBright μAI IDE แลว้ ระบบจะแสดงหนำ้เว็บ KidBright μAI Server 
ในหนำ้ต่ำง Tab ใหม่ขำ้ง ๆ เป็น Google Colab Notebook ใหผู้ใ้ชง้ำนกดปุ่ม Sign in to Google 
Account บรเิวณมมุขวำบน หำกเชือ่มต่อไวอ้ยู่แลว้ ใหก้ดปุ่ม Connect เพือ่เชือ่มต่อกบัทำง Google Colab 

จำกน้ันกดปุ่ม Run Cell หรอื เรยีกใชเ้ซลล ์ในบรเิวณกรอบ [ ]  ดำ้นซำ้ยมือของแต่ละเซลล ์
เร ิม่จำกส่วน Server Preparation ลงไปจนถงึส่วน Training Session 

 

รูปที ่3.7 ขัน้ตอนการเตรยีมระบบเซฟิเวอร ์

 

ในส่วนของ Training Session ใหก้ด Run Cell (ตำมภำพ) เพื่อรบั Token เฉพำะบุคคล 
และท ำกำรคดัลอก Token ไปใส่บรเิวณเซลลด์ำ้นลำ้ง แทนที่ค ำว่ำ “วำงtokenตรงนี”้ จำกน้ันกด Run Cell 
สุดทำ้ย (ศกึษำตวัอย่ำงกำรวำง Token จำกภำพประกอบ) 
 



 

รูปที ่3.8 การรบั Token และ ตวัอย่างการวาง Token 

 

เมื่อ  Run Cell สุดทำ้ยของ  Training Session แลว้  จะปรำกฏผลลัพธเ์ป็นลิงก  ์tunnel ดังภำพ 
ใหท้ ำกำรคดัลอกลงิก ์https://tunnel-xxxxxxx.meca.in.th ไปวำงในหนำ้ KidBright μAI IDE 

 

 

รูปที ่3.9 การคดัลอกลงิก ์Tunnel 

 

ขัน้ตอนที ่3.2 Train Model 

เมือ่ไดล้งิก ์Tunnel จำกขัน้ตอนที ่3.1 แลว้ ใหน้ ำลงิกม์ำวำงในชอ่ง URL ของ KidBright μAI IDE 
ตำมภำพ จำกน้ันกดปุ่ม Train เพือ่เร ิม่กำรเรยีนรู ้โดยเมือ่กดปุ่ม Train แลว้  

 

ระบบจะท ำกำรบบีอดัไฟลข์อ้มลูภำพและป้ำยก ำกบัทีเ่รำสรำ้งไว สง่ไปเรยีนรูย้งัเซฟิเวอรฝ่ั์ง Google 
Colab 

https://tunnel-xxxxxxx.meca.in.th/


 

รูปที ่3.10 การวางลงิก ์Tunnel และ การเทรนโมเดล 
  

ขัน้ตอนที ่3.3 ดำวนโ์หลดโมเดล AI 

เมื่อระบบเรยีนรูเ้สร็จเรยีบรอ้ย ปุ่ม Download จะเปลี่ยนเป็นสีเขียวเขม้ ใหต้รวจสอบคุณภำพโมเดล 
เบือ้งตน้จำกกรำฟทีป่รำกฏดำ้นลำ่ง ประกอบดว้ย กรำฟ Accuracy และ กรำฟ Loss โดยมหีลกักำรพจิำรณำกรำฟ 
ดงัต่อไปนี ้

• หำกค่ำ Accuracy มแีนวโนม้เพิม่ขึน้และเขำ้ใกล ้1 ในชว่ง Epochs ทำ้ย ๆ คลำ้ยภำพดำ้นบน แปลว่ำ 
โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำสงู 

• หำกค่ำ Accuracy มีกำรแปรผนัขึน้ลง ตลอดชว่งของ Epochs แปลว่ำ โมเดลน่ำจะมีควำมแม่นย ำต ่ำ 
แนะน ำใหต้รวจสอบรูปภำพน ำเขำ้และกำรติดป้ำยก ำกบัอีกคร ัง้ เช่น รูปภำพมีจ ำนวนน้อยเกินไป 
ค ำทีเ่ลอืกใชม้คีุณลกัษณะใกลเ้คยีงกนั เป็นตน้  

• หำกค่ำ Loss มีแนวโน้มลดลงและเขำ้ใกล  ้0 ในช่วง  Epochs ทำ้ย ๆ คลำ้ยภำพดำ้นบน แปลว่ำ 
โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำสูง 

• หำกค่ำ Loss มีกำรแปรผันขึน้ลง ตลอดช่วงของ Epochs แปลว่ำ โมเดลน่ำจะมีควำมแม่นย ำต ่ำ 
แนะน ำใหต้รวจสอบรูปภำพน ำเขำ้และกำรตดิป้ำยก ำกบัอกีคร ัง้ เชน่ รูปภำพมจี ำนวนนอ้ยเกนิไป เป็นตน้  

 

รูปที ่3.11 ตวัอย่างกราฟ Accuracy และ Loss 



 

รูปที ่3.12 การตรวจสอบคุณภาพโมเดลและดาวนโ์หลดโมเดล 

 

ท ำกำรดำวน์โหลดโมเดลโดยกดปุ่ม  Download ระบบจะท ำกำรแปลงขอ้มูลและสรำ้งไฟลโ์มเดล  AI 
เมื่อดำวน์โหลดไฟลโ์มเดลเสร็จแลว้  จะมีแถบ  MODEL IS READY! ปรำกฏบริเวณแถบเมนูดำ้นซำ้ย 
ใ ห ้ ท ำ ก ำ ร ค ลิ ก บ ริ เ ว ณ เ ม นู  MODEL IS READY! ห รื อ เ ลื อ ก  BACK TO CODING 
เพือ่กลบัไปออกแบบเงือ่นไขแบบบล็อกส ำหรบักำรใชง้ำนในหนำ้หลกั 
 

ขัน้ตอนที ่4 ประยุกตใ์ชโ้มเดลผ่านการเขยีนโคด้ (Code) 

ทดสอบโมเดลดว้ยกำรเขยีนโคด้ใหร้ะบบประมวลผลภำพจำกกลอ้ง ณ ปัจจบุนั และแยกแยะพรอ้มแสดงผลลพัธบ์น 
หนำ้จอ โดยมตีวัอย่ำงโคด้ดงัรูปที ่3.14 

 

รูปที ่3.13 ขัน้ตอนที4่ การประยุกตใ์ชโ้มเดล 



 

รูปที ่3.14 ภำพตวัอย่ำงโคด้ส ำหรบักำรประมวลผล AI รูปแบบกำรแยกแยะภำพ 

  

  



 

 3.2 การใช้งานระบบ AI รูปแบบ  

การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) 

       กำรใชง้ำนระบบ AI รูปแบบกำรตรวจจบัวตัถุ เหมำะส ำหรบั
               กำรเรยีนรูรู้ปภำพทีม่วีตัถุหลำยชนิดในภำพและอำจตอ้งกำร 
               นับจ ำนวนหรอืระบุต ำแหน่งของวตัถุในภำพ เป็นกำรวเิครำะห ์
               ภำพ และตรวจหำต ำแหน่งวตัถุในภำพ แลว้จงึแสดงผลว่ำพบ 
              วตัถุใดในภำพบำ้ง 
 
      ตวัอย่ำงกำรใชง้ำนรูปแบบตรวจจบัวตัถุ 

• ระบบตรวจนับจ ำนวนสนิคำ้ 
• ระบบตรวจจบัคนขำ้มถนน 

  

ขัน้ตอนที ่0 ตัง้ค่าและเลอืกประเภทโมเดล 

กดปุ่ม Connect เพือ่เชือ่มตอ่บอรด์ (กรณีใชก้ลอ้งจำกบอรด์) และกดปุ่ม AI เพือ่เร ิม่กำรออกแบบระบบ 
AI โดยเลอืกประเภทโมเดล AI เป็นรูปแบบกำรตรวจจบัวตัถ ุ

 

 

รูปที ่3.15 ขัน้ตอนที ่0 ตัง้คา่และเลอืกประเภทโมเดลตรวจจบัวตัถ ุ

 

 

  



ขัน้ตอนที ่1 เก็บขอ้มูล 

เร ิม่ตน้เก็บขอ้มูลรูปภำพวตัถุทีต่อ้งกำรตรวจจบั โดยกดปุ่ ม SNAP หรอื น ำเขำ้ขอ้มูลภำพจำกแหล่งภำพภำยนอก 
ดว้ยปุ่ม  Import (แนะน ำให ้ถ่ ำยภำพดว้ยกลอ้งบนบอรด์ ) อย่ำงน้อยวัตถุละ  100 ภำพ  และถ่ำยภำพ 
ในหลำกหลำยมุมมอง หลำกหลำยสภำพแวดลอ้ม แสง สี เงำสะทอ้น เพื่อใหข้อ้มูลน ำเขำ้ มีควำมหลำกหลำย 
ส่งผลต่อกำรเรยีนรูแ้ละตรวจจบัในสภำวะกำรใชง้ำนจรงิ 

 

 

หมำยเหต:ุ ในกรณีทีใ่ชง้ำนคร ัง้แรกจะตอ้งตัง้ค่ำอนุญำตกำรเขำ้ถงึกลอ้งกอ่น 

 

รูปที ่3.16 ขัน้ตอนที ่1 เก็บขอ้มลู 

 

ขัน้ตอนที ่2 ตดิป้ายก ากบั 

เลอืกสรำ้งป้ำยก ำกบั โดยกดปุ่ม +NEW LABEL และตัง้ชือ่ป้ายก ากบัตามชนิดของวตัถุทีต่อ้งกำรตรวจจบั 
โดยสรำ้งชือ่ป้ำยก ำกบัตามจ านวนประเภทของวตัถุที่ตอ้งกำร จำกน้ันเลือกใชป้้ำยก ำกบัโดยท ำกำรกดปุ่ม 
ชื่ อ ป้ า ย ก า ก ับ  ที่ ต ้อ ง ก ำ ร ใ ช ้ จ ะ ป ร ำ ก ฏ เ ค อ ร ์เ ซ อ ร ์ + ส ำ ห ร ับ ตี ก ร อ บ ใ น รู ป ภ ำ พ ที่ เ ลื อ ก 
ใหท้ ำกำรตีกรอบลำกคลุมรอบวัตถุที่ตอ้งกำร โดยเวน้ระยะใหพ้อดีกบัวัตถุ ไม่กวำ้งเกินไป ไม่แคบเกินไป 
สงัเกตเมื่อตีกรอบแลว้จะมีป้ำยก ำกบัปรำกฏอยู่บรเิวณแถบดำ้นขวำมือ พรอ้มพิกดัต ำแหน่งของวตัถุในภำพ 
ในแถบภำพดำ้นล่ำงจะมเีลขจ ำนวนวตัถุในแต่ละภำพปรำกฏอยู่ 

 



 

รูปที ่3.17 ขัน้ตอนที ่2 การตดิป้ายก ากบั 

 

สงัเกตสถำนะจ ำนวนภำพทีเ่ลอืก หรอื ภำพทีต่ดิป้ำยก ำกบัแลว้ จำกแถบแสดงสถำนะบรเิวณมุมขวำล่ำงของภำพ 
ทีร่ะบุว่ำ Label xx of yy images หรอื Selected xx of yy images 

กรณีมวีตัถุหลำยชนิดในภำพ ใหท้ ำกำรตกีรอบทุกชิน้ โดยเลอืกใชช้ ือ่ป้ำยก ำกบัใหถู้กตอ้ง กำรเลอืกชือ่ป้ำยก ำกบั 
1 คร ัง้ สำมำรถใชง้ำนตกีรอบวตัถุชนิดน้ันไดต้่อเน่ือง 

 

รูปที ่3.18 การตดิป้ายก ากบัหลายภาพในชนิดเดยีวกนั 

 

รูปที ่3.19 ตวัอย่ำงกำรถ่ำยภำพและตดิป้ำยก ำกบั ส ำหรบักำรเรยีนรูแ้บบ Object Detection 

   



ขัน้ตอนที ่3 การเรยีนรู ้(Train) 

ในส่วนของกำรเรยีนรู ้จะมีพืน้ทีก่ำรตัง้ค่ำกำรเรยีนรู ้เรยีกว่ำ AI Designer ผูใ้ชง้ำนสำมำรถปรบัค่ำตำมตอ้งกำร 
หรอืใชง้ำนค่ำเร ิม่ตน้ไดเ้ลย จำกน้ันกดปุ่ม Create เพื่อสรำ้งกำรเชือ่มต่อระหว่ำงหน้ำเว็บ KidBright μAI 
กบัเซฟิเวอรก์ำรเรยีนรู ้AI บน Google Colab 

 

รูปที ่3.20 ขัน้ตอนที ่3 การเรยีนรู ้

 

AI Designer 

Layer การต ัง้ค่า ความหมาย 

Input Layer 

Train Split กำรแบ่งขอ้มลูเพือ่น ำไปใชเ้รยีนรู ้เชน่ 80 = train_data 80%, 
validation_data 20% 

Epoch จ ำนวนรอบในกำรเรยีนรู ้

Batch Size ขนำดของชดุขอ้มูลทีน่ ำไปเรยีนรู ้มกัมขีนำด 2n ตัง้แต่ 8-64  

Learning Rate อตัรำกำรเรยีนรู ้(default = 0.001) 

Model Layer YOLO v2 slim รูปแบบโมเดลทีใ่ชใ้นกำรเรยีนรู ้

Object Threshold กำรตัง้คำ่เกณฑใ์นกำรเรยีนรูต้รวจจบัวตัถ ุ

IOU Threshold กำรตัง้คำ่เกณฑใ์นกำรพจิำรณำขอบเขตของวตัถุ IOU 
(Intersection over Union) 

Output Layer Mean Average 
Precision 

รูปแบบขอ้มูลขำออก 

Save best value กำรเก็บค่ำกำรเรยีนรูเ้พือ่สรำ้งเป็นโมเดล AI 
 

 ขัน้ตอนที ่3.1 สรำ้ง Tunnel ส ำหรบัเชือ่มตอ่ระหว่ำง KidBright μAI IDE กบั Server 

เมือ่เลอืก Create ในหนำ้ KidBright μAI IDE แลว้ ระบบจะแสดงหนำ้เว็บ KidBright μAI Server ในหนำ้ตำ่ง 
Tab ใหม่ขำ้ง ๆ เป็น Google Colab Notebook ใหผู้ใ้ชง้ำนกดปุ่ม Sign in to Google Account 
บรเิวณมุมขวำบน หำกเชือ่มตอ่ไวอ้ยู่แลว้ ใหก้ดปุ่ม Connect เพือ่เชือ่มตอ่กบัทำง Google Colab 
จำกน้ันกดปุ่ม Run Cell หรอื เรยีกใชเ้ซลล ์ในบรเิวณกรอบ [ ]  ดำ้นซำ้ยมอืของแต่ละเซลล ์เร ิม่จำกส่วน 
Server Preparation ลงไปจนถงึส่วน Training Session 



ในสว่นของ Training Session ใหก้ด Run Cell (ตำมภำพ) เพือ่รบั Token เฉพำะบุคคล และท ำกำรคดัลอก 
Token ไปใส่บรเิวณเซลลด์ำ้นลำ้ง แทนทีค่ ำว่ำ “วำงtokenตรงนี”้ จำกน้ันกด Run Cell สดุทำ้ย 
(ศกึษำตวัอย่ำงกำรวำง Token จำกภำพประกอบ) 

 

รูปที ่3.21 การเตรยีมระบบเซฟิเวอร ์การรบั Token และการวาง Token 

 

เมือ่ Run Cell สุดทำ้ยของ Training Session แลว้ จะปรำกฏผลลพัธเ์ป็นลงิก ์tunnel ดงัภำพ ใหท้ ำกำรคดัลอก 
ลงิก ์https://tunnel-xxxxxxx.meca.in.th ไปวำงในหนำ้ KidBright μAI IDE 

https://tunnel-xxxxxxx.meca.in.th/


 

รูปที ่3.22 การคดัลอกลงิก ์Tunnel 

  

ขัน้ตอนที ่3.2 Train Model 

เมื่อไดล้ิงก ์Tunnel จำกขัน้ตอนที่ 3.1 แลว้ ใหน้ ำลิงกม์ำวำงในชอ่ง URL ของ KidBright μAI IDE ตำมภำพ 
จำกน้ันกดปุ่ม Train เพื่อเร ิม่กำรเร ียนรู  ้โดยเมื่อกดปุ่ม Train แลว้ ระบบจะท ำกำรบีบอัดไฟลข์อ้มูลภำพ 
และป้ำยก ำกบัทีเ่รำสรำ้งไว ส่งไปเรยีนรูย้งัเซฟิเวอรฝ่ั์ง Google Colab 

 

รูปที ่3.23 การวางลงิก ์tunnel และการเทรนโมเดล 

  

ขัน้ตอนที ่3.3 ดำวนโ์หลดโมเดล AI 

เมือ่ระบบเรยีนรูเ้สรจ็เรยีบรอ้ย ปุ่ม Download จะเปลีย่นเป็นสเีขยีวเขม้ 
ใหต้รวจสอบคุณภำพโมเดลเบือ้งตน้จำกกรำฟทีป่รำกฏดำ้นลำ่ง ประกอบดว้ย กรำฟ Accuracy และ กรำฟ Loss 

โดยมหีลกักำรพจิำรณำกรำฟดงัตอ่ไปนี ้

• หำกค่ำ Accuracy มแีนวโนม้เพิม่ขึน้และเขำ้ใกล ้1 ในชว่ง Epochs ทำ้ย ๆ คลำ้ยภำพดำ้นบน แปลว่ำ 
โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำสงู 



• หำกค่ำ Accuracy มกีำรแปรผนัขึน้ลง ตลอดชว่งของ Epochs แปลว่ำ โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำต ่ำ 
แนะน ำใหต้รวจสอบรูปภำพน ำเขำ้และกำรตดิป้ำยก ำกบัอกีคร ัง้ เชน่ รูปภำพมจี ำนวนนอ้ยเกนิไป 
ค ำทีเ่ลอืกใชม้คีุณลกัษณะใกลเ้คยีงกนั เป็นตน้  

• หำกค่ำ Loss มแีนวโนม้ลดลงและเขำ้ใกล ้0 ในชว่ง Epochs ทำ้ย ๆ คลำ้ยภำพดำ้นบน แปลว่ำ 
โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำสงู 

• หำกค่ำ Loss มกีำรแปรผนัขึน้ลง ตลอดชว่งของ Epochs แปลว่ำ โมเดลน่ำจะมคีวำมแม่นย ำต ่ำ 
แนะน ำใหต้รวจสอบรูปภำพน ำเขำ้และกำรตดิป้ำยก ำกบัอกีคร ัง้ เชน่ รูปภำพมจี ำนวนนอ้ยเกนิไป เป็นตน้  

 

 

รูปที ่3.24  ตวัอยา่งกราฟ Accuracy และ Loss 

 

ท ำกำรดำวน์โหลดโมเดลโดยกดปุ่ม Download ระบบจะท ำกำรแปลงขอ้มูลและสรำ้งไฟลโ์มเดล AI 
เมื่อดำวน์โหลดไฟลโ์มเดลเสร็จแลว้ จะมีแถบ MODEL IS READY! ปรำกฏบริเวณแถบเมนูดำ้นซำ้ย 
ใหท้ ำกำรคลิกบรเิวณเมนู MODEL IS READY! หรอืเลือก BACK TO CODING เพื่อกลับไปออกแบบ 
เงือ่นไขแบบบล็อกส ำหรบักำรใชง้ำนในหนำ้หลกั 

  

รูปที ่3.25 การตรวจสอบคุณภาพโมเดลและดาวนโ์หลดโมเดล 

 

  



ขัน้ตอนที ่4 ประยุกตใ์ชโ้มเดลผ่านการเขยีนโคด้ (Code) 

ทดสอบโมเดลดว้ยกำรเขยีนโคด้ใหร้ะบบประมวลผลภำพจำกกลอ้ง ณ ปัจจบุนั และแยกแยะพรอ้มแสดงผลลพัธบ์น 
หนำ้จอ โดยมตีวัอย่ำงโคด้ดงัรูปที ่3.26 

 

รูปที ่3.26 ภำพตวัอย่ำงโคด้ส ำหรบักำรประมวลผล AI รูปแบบกำรตรวจจบัวตัถุ 

 

  



บทที่ 4 ค าส่ังในการส่ือสาร    

  

4.1 ค าส่ังบล็อกใน KidBright µAI IDE 

ที่ใช้ส าหรับส่ือสารด้วย MQTT  

ทำงทมี KidBright ออกแบบ Plugin MQTT มำเพือ่ใหบ้อรด์ KidBright µAI สำมำรถตดิต่อสือ่สำรกบับอรด์อืน่  
  

กำรตดิตัง้ Plugin 
จำกหน้ำ KidBright µAI IDE ใหก้ด icon Plugins (วงกลมสีแดง ในรูปที่ 4.1) จะปรากฏหน้ำต่ำง 

Manage Plugin ใหก้ดทีปุ่่ม download สเีขยีวของ Plugin ทีต่อ้งกำร (รูปดาวสฟ้ีา ในรูปที ่4.2) ในทีนี่ใ้หเ้ลอืก
ตดิตัง้ Plugin MQTT 
 

 
 

รูปที ่4.1 Icon Plugin 
 

 
 

 
 

รูปที ่4.2 กำรตดิตัง้ Plugin MQTT 
  



เมื่อติดตัง้เสร็จจะมีค ำว่ำ Install Plugin success ที่มุมขวำบน ใหก้ดปิดหน้ำต่ำง Manage Plugin  
และเมือ่ดูในเมนูบล็อกค ำสัง่จะมกีลุ่มค ำสัง่ MQTT เพิม่เขำ้มำ 
 

 
 

รูปที ่4.3  บล็อกค ำสัง่ในกลุ่มค ำสัง่ MQTT 
  

4.2 แนวคิดของ MQTT 

MQTT เ ป็นโปรโตคอลที่ออกแบบมำเพื่อกำรเชื่อมต่อแบบอุปกรณ์กับอุปกรณ์ (M2M) ซึ่ง เ ป็นกำร 
สนับสนุนกำรท ำงำนในระบบ IoT โดยโปรโตคอล MQTT ใชห้ลกักำรรบัส่งขอ้มูลแบบ Publish/Subscribe  
คลำ้ยกบัหลกักำรทีใ่ชใ้น Web Service ซึง่ใช ้Web Server เป็นตวักลำงระหว่ำงคอมพวิเตอรข์องผูใ้ชง้ำน แตใ่น 
โปรโตคอล MQTT จะใชต้วักลำงที่เรยีกว่ำ MQTT Broker จดักำรล ำดบักำรรบัส่งขอ้มูลระหว่ำงอุปกรณแ์ทน  
ทั้งนี้ขอ้มูลจะถูกถ่ำยทอดโดยผ่ำน MQTT Broker เสมอจะไม่มีกำรส่งขอ้มูลโดยตรงจำกอุปกรณ์ไปยงัอีก 
อุปกรณห์น่ึง 
 
กำรส่งขอ้มลูทำงโปรโตคอล MQTT จะตอ้งม ีTopic เป็นตวัอำ้งองิหลกัเสมอ โดย 

• ขอ้มูลทีจ่ะ Publish ไปที ่Broker จะตอ้งระบุ Topic ก ำกบัไวเ้สมอ  
• ส่วนทำงคนรบัขอ้มลูกต็อ้ง Subscribe ไปที ่Topic ทีต่อ้งกำรรบัขอ้มูลกอ่น ถงึจะเร ิม่ไดร้บัขอ้มูล 



 
 

รูปที ่4.4 กลไก Publish/Subscribe ของ MQTT 
 

  
ขัน้ตอนกำรท ำกำรสือ่สำร MQTT ประกอบดว้ย 
1. สรำ้งกำรเชือ่มต่อไปที ่MQTT broker 
2. รอจนมกีำรเชือ่มต่อไดส้ ำเรจ็ 
3. หำกตอ้งกำรรบัขอ้มลูให ้subscribe ไปที ่topic ทีส่นใจ 
4. หำกตอ้งกำรสง่ขอ้มูลให ้publish ไปที ่topic ทีส่นใจ 
   

4.3 ทดลองส่ือสารด้วย MQTT 

  
กจิกรรมที ่4.1 กำรสือ่สำรกบับอรด์ KidBright ผ่ำน MQTT 

กจิกรรมนีจ้ะใชบ้อรด์ KidBright µAI ท ำงำนรว่มกบับอรด์ KidBright โดยสือ่สำรกนัผ่ำนโปรโตคอล 
MQTT โดยฝ่ังบอรด์ KidBright µAI จะ publish ค ำสัง่หรอืขอ้มูลไปทำง topic kb_test ซีง่ฝ่ังบอรด์ KidBright 
จะ subscribe topic นี้ ส่วนฝ่ังบอรด์ KidBright จะ publish ค ำสั่งหรอืขอ้มูลไปทำง topic kb_test/temp 
ซีง่ฝ่ังบอรด์ KidBright µAI จะ subscribe topic นี ้ในตวัอย่ำงนีเ้ป็นกำรสือ่สำร 2 ทำงแต่ในงำนของเรำอำจเป็น 
กำรสือ่สำรทำงเดยีวก็ได ้
 
การเขยีนโคด้เพือ่สือ่สำรดว้ย MQTT ก็จะสอดคลอ้งกบัขัน้ตอนกำรท ำกำรสือ่สำร 4 ขัน้ตอนดงันี ้
 
ขัน้ตอนที ่1 สรำ้งกำรเชือ่มตอ่ไปที ่MQTT broker 

ลำก code ตำมรูปที่ 4.5 ในที่นี ้เรำพิมพ ์mqtt-dashboard.com ในบล็อกขอ้ควำม พิมพ ์1883 ใน 
บล็อกค่ำคงทีจ่ำกกลุ่ม Math 
 



 
 

รูปที ่4.5 บล็อกค าสัง่กำรเชือ่มต่อไปที ่MQTT broker 
 
ขัน้ตอนที ่2 รอจนมกีำรเชือ่มต่อไดส้ ำเรจ็ 

ใชบ้ล็อก MQTT on Connected ซึง่จะท ำงำนเมือ่มกีำรเชือ่มต่อกบั broker ไดส้ ำเรจ็ ในขัน้แรกท าการ
ทดสอบกำร print ขอ้ควำม ดงัรูปที ่4.6 ใหเ้รำรูก้อ่นว่ำเชือ่มต่อไดแ้ลว้ 
 

 
 

รูปที ่4.6 โคด้ส าหรบัการพมิพข์อ้ความ “mqtt connected” ผ่านบล็อก MQTT on Connected 
 
ขัน้ตอนที ่3 หำกตอ้งกำรรบัขอ้มลูให ้subscribe ไปที ่topic ทีส่นใจ   

ในที่นี ้ใหพ้ิมพ  ์kb_test/temp ดัง รูปที่ 4.7 (ใชต้ำมนี้ก่อน ในโปรแกรมหน้ำอำจแก ไ้ข kb_test 
เป็นชือ่โรงเรยีนหรอื ชือ่โครงงำนเป็นภำษำองักฤษ เพื่อใหไ้ม่ชนกบัคนอืน่) และควรใส่บล็อกนีเ้อำใวใ้นบล็อก 
MQTT on Connected  เพือ่ใหม้กีำรสมคัรทนัททีีเ่ช ือ่มต่อกบั broker ได ้
 

 
 

รูปที ่4.7 สรา้งการเชือ่มส าหรบัการสือ่สารดว้ย Topic ทีช่ ือ่ “kb_test/temp”   
 

จำกน้ันใหน้ ำบล็อก MQTT on Message ไปอยู่ในบล็อก MQTT on connected ดงัรูปที่ 4.8 โดย 
บล็อกนีจ้ะท ำงำนทุกคร ัง้ ทีไ่ดร้บัขอ้มูลจำก topic ทีท่ าการ subscribe ไว ้ในทีนี่ห้ำกบอรด์ไดร้บัขอ้มูล จะน ำมำ 
แสดงบนจอแสดงผล โดยใชบ้ล็อก MQTT get payload number แต่เน่ืองจำกบล็อกนีส้่งค่ำเป็นตวัเลข จงึตอ้ง 
แปลงขอ้ควำมเป็นตวัเลขดว้ยบล็อก create text with จำกกลุ่มค ำสัง่ Text ก่อนจงึจะน ำมำแสดงบนจอแสดงผล
ได ้
 

 
 

รูปที ่4.8 ใชง้านบล็อก MQTT on Message ในบล็อก MQTT on connected 



 
ขัน้ตอนที ่4 หำกตอ้งกำรส่งขอ้มลู publish ไปยงั topic ทีส่นใจ 

กำรส่งขอ้มูลจะใชบ้ล็อก publish เพือ่ส่งขอ้มูลไปยงั topic ทีต่อ้งกำร ในทีนี่ใ้ส ่topic เป็น kb_test ใน
กรณีทั่วไปควรแก ้topic เป็นชือ่อืน่ในรูปแบบภำษำองักฤษ 
 

 
 

รูปที ่4.9 โคด้ส าหรบัการสง่ขอ้มลูให ้publish ไปที ่topic ทีส่นใจ 
 

จากรูปที ่4.9 เรำใส่ delay 3 วนิำท ีเพือ่รอใหก้ำรเชือ่มต่อกบั MQTT Broker ส ำเรจ็หรอือำจใชบ้ล็อก 
MQTT is connected? เพือ่วนลูปรอก็ได ้ส่วนบล็อกทีอ่ยู่ใตบ้ล็อก print console “do your work here” คอื 
โปรแกรมหลกัของเรำ    

ในกจิกรรมนีเ้รำใชก้ำรวนลูปเพื่อ publish ขอ้มูลเป็นตวัอย่ำง โดยเรำใส่ delay 2 วินำที เพื่อป้องกนั
กำรส่งขอ้มูลถี่ๆ  จน server ตดัออกจากระบบได ้ในกรณีใชง้านจรงิอำจใชก้ารสรา้งเงือ่นไขการส่งขอ้มูล เชน่ ส่ง
ขอ้มูลเมื่อมีกำรกดสวิตซ ์  ส่งขอ้มูลเมื่ออุณหภูมิเกินค่ำค่อยส่งขอ้มูล  หรอืส่งขอ้มูลตำมรอบเวลำที่ก าหนด  
หรอือำจเป็นการใชปั้ญญำประดิษฐว์ิเครำะหภ์ำพ แลว้พบว่ำเป็นชิน้ส่วนที่ผลิตมำไม่ดีจึงส่ง ค ำสั่งใหแ้ยกของ 
ชิน้นีอ้อก 

ประเด็นส าคญัของชือ่ Topic ทีใ่ส่ในบล็อก publish และ subscribe คือ สามารถตัง้เป็นชือ่ 
project และใช ้/ เพื่อชว่ยจดัหมวดหมู่เชน่ kbhome/light1 คือ topic ควบคุมแสงสว่ำงช ัน้ล่ำงของบำ้น ส่วน 
kbhome/light2 คอื topic ควบคุมแสงสว่ำงช ัน้สองของบำ้น 
 
หมายเหตุ โคด้ฝ่ังบอรด์ KidBright µAI ในกจิกรรมที ่4.1 แสดงในรูปที ่4.10 
 

 
 

รูปที ่4.10 โคด้ฝ่ังบอรด์ KidBright µAI กจิกรรมที ่4.1 
  



ขัน้ตอนที ่5 ในหนา้ KidBright µAI  IDE กดทีส่ญัลกัษณ ์wifi (วงกลมสแีดง ในรูปที ่4.11) เพือ่ตัง้ช ือ่ access 
point และ password โดย WiFi นีจ้ะถูกใชส้ าหรบัรบั/สง่สญัญำณใหบ้อรด์ KidBright µAI   
 

 
 

รูปที ่4.11 Icon WiFi 
 
ขัน้ตอนที่ 6 ในฝ่ังของบอรด์ KidBright ใหเ้รยีกใชโ้ปรแกรม KidBright IDE จากน้ันติดตัง้ Plugin CPE-KU 
IoT แลว้เขยีน โคด้ตำมรูปที ่4.12 ซึง่โคด้ก็จะม ี4 ขัน้ตอนเชน่กนัคอื 

• เชือ่มต่อไปที ่MQTT broker  
• รอจนเชือ่มต่อไดส้ ำเรจ็ 
• หำกตอ้งกำรรบัขอ้มูลให ้subscribe ไปที ่topic ทีส่นใจ 
• หำกตอ้งกำรส่งขอ้มลูให ้publish ไปที ่topic ทีส่นใจ 

 
 

 
 

รูปที ่4.12  โคด้ฝ่ังบอรด์ KidBright กจิกรรมที ่4.1 
 
จุดทีน่่าสนใจของโคด้ฝ่ังบอรด์ KidBright 
• ในบล็อก on MQTT receive topic โดยผูพ้ฒันำไดร้วมกำร subscribe เอำไวใ้นโคด้ของบล็อกนีแ้ลว้ 
• ฝ่ังบอรด์ KidBright สง่ขอ้มูลเซนเซอรแ์สงโดย publish ไปที ่topic kb_test/temp  ซึง่ฝ่ังบอรด์ 

KidBright µAI จะรบัขอ้มูลโดย subscribe topic นี ้
• ฝ่ังบอรด์ KidBright รบัขอ้มลูโดย subscribe ไปที ่topic kb_test  ซึง่ฝ่ังบอรด์ KidBright µAI จะเป็น

ผูส้่งขอ้มลูโดย publish topic นี ้โดยชือ่ topic ของฝ่ังส่งฝ่ังรบัตอ้งตรงกนั 
 
 
ขัน้ตอนที่ 7 ในโปรแกรม KidBright IDE กดที่สญัลกัษณ ์wifi (วงกลมสแีดง ในรูปที่ 4.12) เพื่อตัง้ช ือ่ access 
point และ password โดยสญัญำณ Wifi นีจ้ะถูกใชส้ าหรบัรบั/ส่งสญัญาณใหบ้อรด์ KidBright  
 
 



ขัน้ตอนที ่8 ในโปรแกรม KidBright IDE กดปุ่ม build program (วงกลมสนี า้เงนิ ในรูปที ่4.12) เพือ่ส่งชดุค าสัง่
และการตัง้ค่า Wifi ไปยงับอรด์ KidBright จ่ายไฟเลีย้งใหก้บับอรด์ KidBright เพือ่ใหบ้อรด์เร ิม่ท างาน 
 
ขัน้ตอนที่ 9 ในโปรแกรม KidBright µAI IDE กดปุ่ม icon Upload ที่ (วงกลมสีแดง ในรูปที่ 4.13) เพื่อส่ง
ชดุค าสั่งไปยงับอรด์ KidBright µAI จ่ายไฟเลีย้งใหก้บับอรด์ KidBright µAI เพื่อใหบ้อรด์เร ิม่ท างาน สงัเกต
ผลบนหนำ้จอของบอรด์ KidBright µAI จะมีขอ้มูลแสงทีบ่อรด์ KidBright ส่งมำปรำกฏบนจอแสดงผลและทีจ่อ 
LED ของบอรด์ KidBright จะมตีวัเลข 1-20 แสดงขึน้มำดงัในรูปที ่4.14 

ถำ้หำกตอ้งกำรใหบ้อรด์ KidBright ไปควบคุมอุปกรณใ์ดต่อก็ปรบัปรุงโคด้ในรูปที่ 4.12 ใหต้รวจสอบ
เงือ่นไขว่ำ ถำ้ไดร้บัค ำสัง่ทีก่ าหนดจะสัง่การใหม้อเตอรท์ ำงำน หรอืสัง่การใหเ้ปิด/ปิดไฟ เป็นตน้ 
 

 
 

รูปที ่4.13 Icon Upload 
 
  

 
 

รูปที ่4.14  ผลลพัธก์จิกรรมที ่4.1 

4.4 สรุป   

กำรทดสอบนีเ้ป็นกำรใชโ้ปรโตคอล MQTT เพือ่ใหบ้อรด์ KidBright µAI สำมำรถรบัส่งค ำสัง่หรอืขอ้มลู   
ไปยงับอรด์ KidBright ได ้ ทัง้นีท้ ัง้ฝ่ังส่งฝ่ังรบัอำจมหีลำยบอรด์ก็ได ้หำกรบัสง่ขอ้มลูภายใต ้topic เดยีวกนั 
ขอ้ควรระวงัอย่างเดยีว คอื อย่ำส่งขอ้มูลต่อเน่ืองแบบถี ่ๆ เน่ืองจากอำจถูก Server ตดัออกจำกระบบได ้
 
 



  

บทที่ 5 ความรู้เพ่ิมเติมเกี่ยวกับ

ปัญญาประดิษฐ ์  

 

5.1 ปัญญาประดิษฐ์ คือ อะไร   

ปัญญาประดิษฐ ์(Artificial Intelligence: AI) คือ ระบบคอมพิวเตอรท์ี่สามารถเลียนแบบพฤติกรรมการ
เรยีนรูข้องมนุษย ์เพื่อท าการเขา้ใจ และเรยีนรูอ้งคค์วามรูต้่างๆ เชน่ การรบัรู ้การเรยีนรู ้การใหเ้หตุผล และการ
แกปั้ญหาในงาน ซึง่น ามาสู่การท างานแทนมนุษยไ์ดใ้นงานทีต่อ้งการความสม ่าเสมอ โดยไม่มขีอ้จ ากดัเร ือ่งความ
เหน็ดเหน่ือยหรอืในงานทีม่คีวามยากและซบัซอ้น รวมทัง้งานทีม่อีนัตรายต่อชวีติ และการตดัสนิใจทีม่คีวามซบัซอ้น 
เทีย่งตรง คงเสน้คงวา และรวดเรว็ ซึง่ปกตติอ้งใชร้ะดบัความฉลาดหรอืสตปัิญญาของมนุษยป์ระมวลผล    
  

นอกจากนี ้ตามความหมายของพจนานุกรมออ๊กซฟ์อรด์ ระบุไวว้่า ปัญญาประดิษฐ ์(AI) คือ ทฤษฎีและการ
พฒันาของระบบคอมพิวเตอรใ์หส้ามารถท างานทีส่ าคญั ซึง่โดยปกตติอ้งอาศยัความฉลาดของมนุษย ์(Human 
intelligence) เชน่ การรบัรูท้างสายตา (Visual perception) การรูจ้ าเสียงพูด (Speech recognition) การ
ตดัสนิใจ (Decision-making) และการแปลระหว่างภาษาต่าง ๆ (Translation between languages)  
  

5.2 การเปรียบเทียบการเรียนรู้ระหว่างมนุษย์

และเคร่ืองจักรแบบ AI  

   

                           
 

 (ก)                                                                        (ข) 
 

รูปที ่5.1 เปรยีบเทยีบการเรยีนรูร้ะหว่างมนุษยแ์ละเครือ่งจกัรแบบ AI [37] 
(ก) การเรยีนรูข้องมนุษย ์และ (ข) การเรยีนรูข้องเครือ่งจกัรแบบ AI  

  



 จากรูปที่ 5.1 (ก) การเรยีนรูข้องมนุษย ์เกดิจากการที่มนุษยใ์ชป้ระสาทสมัผสัทัง้ 5 อย่าง ไดแ้ก่ ตา หู 
จมูก ลิน้ และการสมัผสั ในการรบัรูส้ิง่ต่างๆ รอบตวั ดงัน้ันเมือ่มีสิง่เรา้มากระทบกบัประสาทสมัผสัต่างๆ ดงักล่าว
ขา้งตน้ จะมีการส่งสัญญาณไปยังสมองเพื่อใหร้่างกายตอบสนองกบัสิ่งเรา้ขา้งตน้ไดอ้ย่างเหมาะสม ตาม
ประสบการณท์ีแ่ต่ละคนไดส้ัง่สมมากอ่นหนา้  

จากรูปที่ 5.1 (ข) เครือ่งจกัรแบบ AI ใชก้ลไกที่เลียนแบบการรบัรูแ้ละการตอบสนองสิง่เรา้รอบตวัของ
มนุษยผ์่านการท างานของเซนเซอรต์่างๆ เช่น กลอ้งรบัภาพ เปรยีบเสมือนสายตา ไมโครโฟนรบัเสียง 
เปรยีบเสมือนหู เซนเซอรร์บัการกด เปรยีบเสมือนการสมัผสั เซนเซอรร์บักลิน่เปรยีบเสมือนจมูก ขอ้มูลจาก
เซนเซอรเ์หล่านี้จะถูกส่งไปยงัหน่วยประมวลผลซึง่เปรยีบเสมือนสมองของเครือ่งจกัร เพื่อประมวลผลหาการ
ตอบสนองทีถู่กตอ้งและสอดคลอ้งกบัสิง่เรา้ทีไ่ดร้บั ตามการเรยีนรูโ้ดยอาศยัขอ้มูลในอดตีทีผ่่านมา  
 

5.3 ท าไมต้องเรียนรู้ปัญญาประดิษฐ์  

ในปัจจุบนั ปัญญาประดษิฐ ์(AI) ไดแ้ทรกอยู่ในสิง่ต่างๆ รอบตวัเรา โดยกลมกลนืไปกบัการใชช้วีติประจ าวนั ทัง้ใน
ดา้นการเรยีนรู ้การท างาน ในลกัษณะเครือ่งมือ เครือ่งใช ้หรอืของเล่นต่างๆ การเรยีนรูปั้ญญาประดิษฐจ์ึงเป็น
เครือ่งมือทีจ่ าเป็นเพือ่การพฒันาทรพัยากรมนุษย ์และประชาชนในทุกระดบั โดยเฉพาะเยาวชนของชาต ิเพือ่ให ้
เท่าทันกบัการเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยีและเลือกใชไ้ดอ้ย่างเหมาะสม อีกทั้งเป็นแนวทางในการพัฒนา
เทคโนโลยขีองชาต ิลดการพึง่พาเทคโนโลยจีากต่างประเทศ รวมถงึการสามารถส่งออกเทคโนโลยขีองตนเองได ้
ในอนาคต 
  

ขอ้ที1่ เตรยีมพรอ้มส าหรบัการใชช้วีติรว่มกบัปัญญาประดษิฐ ์ 
ปัจจุบนัปัญญาประดษิฐ ์ไดเ้ขา้มามีบทบาทกบัการใชช้วีติประจ าวนัในหลายรูปแบบ เชน่ ในรูปแบบของ

เครือ่งมือ ซอฟตแ์วร ์แอปพลิเคชนั ของใช ้หรอืของเล่น ถูกน ามาใชง้านในหลากหลายดา้น ตวัอย่าง เชน่ การ
วเิคราะหห์ุน้ งานดา้นกฎหมาย การแพทย ์การศกึษา การจราจร   

ความกา้วหนา้ของปัญญาประดษิฐส์่งผลต่อการเปลีย่นแปลงของสงัคมมนุษยเ์ป็นอย่างมาก และไดร้บัการ
พูดถงึในหลายวงการอาชพี โดยเฉพาะความวติกกงัวลถงึความสามารถของปัญญาประดษิฐท์ีจ่ะเขา้มาท างานแทน
หรอืแย่งอาชพีของมนุษย ์รวมถงึค่าใชจ้่ายเมือ่จะน าปัญญาประดษิฐม์าใชง้าน  
  

ขอ้ที ่2 เขา้ใจระบบปัญญาประดษิฐท์ีเ่ร ิม่มใีชอ้ย่างแพรห่ลาย  
การเตรยีมความพรอ้ม ดว้ยการเรยีนรูใ้หท้ราบถงึศกัยภาพการท างานของปัญญาประดษิฐ ์ว่ามีหลกัการ 

หรอืวธิกีารอย่างไร เพือ่ใหเ้ราสามารถใชง้านปัญญาประดษิฐไ์ดอ้ย่างมีประสทิธภิาพส าหรบัอาชพีต่างๆ รวมถงึ เรา
จะพฒันาปัญญาประดษิฐด์ว้ยตนเองไดอ้ย่างไร เพือ่ตอบสนองการท างานของเรา  

ขอ้สงัเกต เด็กๆ ทีไ่ดเ้รยีนปัญญาประดษิฐ ์ในชว่งเวลานีจ้ะมขีอ้ไดเ้ปรยีบ เน่ืองจากเป็นยุคแรกๆ ของการ
น าปัญญาประดษิฐม์าใชง้านในชวีติประจ าวนั ท าใหเ้ด็กมีโอกาสเจรญิเตบิโตไปพรอ้มๆ กบัเทคโนโลยซี ึง่จะท าให ้
เห็นปัญญาประดษิฐเ์ป็นเร ือ่งปกติและมีความเขา้ใจว่าเทคโนโลยถีูกน ามาใชง้านอย่างไร จนสามารถประยุกตใ์ช ้
ปัญญาประดษิฐเ์พือ่แกปั้ญหาในชวีติประจ าวนัได ้ 

  

ขอ้ที ่3 สรา้งแรงบนัดาลใจในการพฒันาระบบปัญญาประดษิฐ ์ 
ดว้ยการที่เด็กๆ เรยีนรูแ้ละเติบโตไปพรอ้มกบัการพฒันาของปัญญาประดิษฐ ์สิง่เหล่านีจ้ะชว่ยใหเ้ด็กๆ 

เขา้ใจและมองเห็นแง่มุมที่เป็นประโยชน ์รวมถึงมีแรงผลกัดนัการน าปัญญาประดิษฐม์าประยุกตใ์ชง้านอย่าง
สรา้งสรรคไ์ด ้ถา้เด็กไดเ้รยีนรูผ้่านการเล่นจะท าใหเ้กิดความกระตือรอืรน้  (Enthusiasm) หรอืการใชง้านใน
ชวีิตประจ าวนัอย่างเป็นธรรมชาติ เกิดความเคยชนิ ไม่รูส้ึกกลวัเทคโนโลยี ส่งผลท าใหเ้กิดความสนใจใคร่รู ้
(Curiosity) รูจ้กัเทคโนโลยน้ัีนๆ เป็นอย่างด ีน าไปสู่แรงบนัดาลใจในการสรา้งสรรคน์วตักรรมต่อไป  

 

ขอ้ที ่4 มคีวามสนุกสนานในการใชเ้ทคโนโลยปัีญญาประดษิฐ ์ 
การเรยีนทีส่นุกสนานและทา้ทายดว้ยบรรยากาศการเรยีนรูแ้ละสภาพแวดลอ้มจรงิ โดยผูเ้รยีนลงมอืปฏบิตัิ

จากการเล่นเพือ่เรยีนรู ้จะไดร้บัผลป้อนกลบัแก่ผูเ้รยีนโดยทนัที การเล่น ถือเป็นกลไกการเรยีนรูท้ี่กระตุน้ใหเ้กดิ
แรงจูงใจ การเล่นหลายอย่างก่อใหเ้กดิการมีปฏสิมัพนัธแ์ละการท างานเป็นทมี ซึง่เป็นการกระบวนการทางสงัคม 



น าไปสู่การเกดิเป็นชมุชนแห่งการเรยีนรูร้ว่มกนั เกดิการเรยีนรูแ้ละความคดิอย่างสรา้งสรรค ์และสรา้งแรงบนัดาลใจ
ใหแ้ก่ผูเ้รยีนจากความสนุกสนานผ่านการเล่นเพือ่เรยีนรู ้(Play-based Learning) การเล่นทีม่ีความหมาย มีทัง้
ความทา้ทายและความสนุกสนาน จะชว่ยใหเ้ด็กเพิม่พูนความสามารถ ทัง้ดา้นความรูค้วามเขา้ใจ ดา้นสงัคม ดา้น
อารมณ ์และความสามารถทางรา่งกายส่งผลใหเ้กดิพฒันาการรบัรู ้และความคด ิทีเ่ป็นเอกลกัษณข์องตนเอง  

  

5.4 ปัญญาประดิษฐ์ประเภทต่าง ๆ  

เมือ่ใชห้ลกัเกณฑค์วามสามารถหรอืความฉลาดเปรยีบเทยีบกบัมนุษย ์เราจะสามารถแบ่งปัญญาประดษิฐ ์(AI) 
ออกเป็น 3 ระดบัไดด้งันี ้[1], [2]  
 

5.4.1 ปัญญาประดษิฐเ์ชงิแคบ (Artificial Narrow Intelligence: ANI) หรอืปัญญาประดษิฐ ์
แบบอ่อน (Weak AI)  

AI ประเภทแรกนี ้มคีวามสามารถและเชีย่วชาญเฉพาะทางทีด่กีว่ามนุษย ์(อนัเป็นทีม่าของค าว่า Narrow 
(แคบ) น่ันคือ AI ที่เก่งในเร ือ่งที่เฉพาะเจาะจงเท่าน้ัน) เช่น AI ที่ช่วยในการผ่าตัด (AI-assisted robotic 
surgery) ทีอ่าจเชีย่วชาญเรือ่งการผ่าตดัมากกว่าคุณหมอในยุคปัจจบุนั อย่างไรก็ตาม AI ประเภทนี ้ไม่สามารถ
ท ากจิกรรมไดห้ลายอย่าง เชน่ ท าอาหาร รอ้งเพลง หรอืด าเนินการในสิง่ต่างๆ ทีน่อกเหนือจากการผ่าตดัไดน่ั้นเอง 
หรอือกีตวัอย่างหน่ึง คอื AlphaGo ทีส่ามารถเอาชนะเซยีนโกะมอืหน่ึงของโลก  

หมายเหตุ ผลงานวจิยัดา้น AI ณ ปัจจบุนั (ปี พ.ศ. 2567) ยงัอยู่ในระดบันี ้ 

  

5.4.2 ปัญญาประดษิฐท์ ั่วไป (Artificial General Intelligence: AGI) หรอืบางคร ัง้ถูกเรยีกว่า 
Strong AI หรอื Human-AI  

AI ประเภทที ่2 นี ้มคีวามสามารถและความฉลาดเทยีบเท่ากบัมนุษย ์น่ันคอื สามารถในการคดิเชงิเหตผุล 
วางแผนและแกปั้ญหา คดิเชงิซบัซอ้น และสามารถเรยีนรูไ้ดจ้ากประสบการณ ์การพฒันา AI ใหม้คีวามสามารถใน
ระดบันี ้มีความยากกว่าการพฒันาในระดบั ANI เป็นอย่างมากและห่างไกลจากความสามารถในการเชือ่มโยง
ความรูห้ลายสาขาหรอืท างานไดเ้กอืบทุกอย่างเชน่เดยีวกบัมนุษย ์ 

  

5.4.3 ซปุเปอรปั์ญญาประดษิฐ ์(Artificial Superintelligence: ASI)  
Nick Bostrom นักปรชัญาและนักคิดช ัน้น าดา้น AI ไดใ้หนิ้ยามของ Superintelligence ไวว้่า 

“เครือ่งจกัรทีม่สีตปัิญญาและความสามารถเหนือกวา่สมองมนุษยท์ีฉ่ลาดทีสุ่ดในเกอืบทุกสาขา รวมถงึความคดิเชงิ
สรา้งสรรคท์างวทิยาศาสตร ์ความรูเ้ชงิภูมปัิญญา และทกัษะทางสงัคม” เขาเรยีกสิง่นีว้่า “เครือ่งจกัรทรงภูมปัิญญา 
(Machine Superintelligence)”  
  

5.5 ศาสตรแ์ขนงตา่ง ๆ ของปัญญาประดษิฐ ์ 

AI ประกอบดว้ยศาสตรท์ีส่ าคญัจ านวน 5 สาขา ดงัรูปที ่5.2 ไดแ้ก ่1) การเรยีนรูข้องเครือ่ง (Machine learning: 
ML) 2) การประมวลผลภาษาธรรมชาติ (Natural language processing: NLP) 3) คอมพิวเตอรว์ิทัศน์ 
(Computer vision) 4) หุ่นยนต ์(Robotics) และ 5) ระบบเชีย่วชาญ (Expert systems) และมีรายละเอียด
ดงัต่อไปนี ้

  



  
รูปที ่5.2 ศาสตรห์ลกัทัง้ 5 ศาสตรข์องปัญญาประดษิฐ ์[37] 

  

5.5.1 การเรยีนรูข้องเครือ่ง  
การเรยีนรูข้องเครือ่ง (Machine leaning) [3] ซึง่ถูกพฒันามาจากการศึกษาการรูจ้ าแบบ (Pattern 

recognition) น้ัน เกีย่วขอ้งกบัการศึกษาและการสรา้งอลักอรทิึมที่สามารถเรยีนรูข้อ้มูลและท านายขอ้มูลได ้
อลักอรทิึมเหล่านีจ้ะท างานโดยอาศยัแบบจ าลองที่ถูกสรา้งขึน้จากชดุขอ้มูลตวัอย่างอินพุตเพื่อการท านายหรอื
ตดัสนิใจในภายหลงั แทนทีจ่ะท างานตามล าดบัของค าสัง่โปรแกรมคอมพวิเตอร ์ 

  
การเรยีนรูข้องเครือ่ง สามารถแบ่งออกไดเ้ป็น 4 ประเภท ดงันี ้คอื  
5.5.1.1. การเรยีนรูแ้บบมผีูส้อน   

การเรยีนรูแ้บบมผีูส้อน คอื อะไร  
การเรยีนรูแ้บบมีผูส้อน (Supervised learning) [4] หมายถึง เทคนิคการเรยีนรูข้องเครือ่งที่

พยายามสรา้งแบบจ าลองการคาดการณ ์(Predictive model) โดยใชจุ้ดขอ้มูลต่างๆ ที่ทราบผลลพัธ ์
หรอืขอ้มูลฝึกฝน (Training data)   

แบบจ าลองเหล่านีถู้กเรยีนรูโ้ดยการฝึกฝนผ่านอลักอรทิมึการเรยีนรูท้ีเ่หมาะสม เชน่ การถดถอย
เชงิเสน้ (Linear regression) วิธีป่าสุ่ม (Random forests) หรอืโครงข่ายประสาทต่าง ๆ (Neural 
networks) ซึง่โดยทั่วไปจะท างานผ่านขัน้ตอนการหาค่าทีเ่หมาะสม (Optimization) บางอย่างเพือ่ให ้
ไดฟั้งกช์นัการสูญเสีย (Loss function) หรอืฟังกช์นัค่าคลาดเคลื่อน (Error function) ที่มีค่าน้อย
ทีสุ่ด  
 

 

หลกัการส าคญัของการเรยีนรูแ้บบมผีูส้อน   
หลกัการส าคญัของการเรยีนรูแ้บบมผูีส้อน คอื กระบวนการสอนแบบจ าลองโดยการป้อน

ขอ้มูลอนิพุต และขอ้มูลเอาตพุ์ตทีถู่กตอ้ง คู่อนิพุต/เอาตพุ์ตนี ้โดยปกตถิูกอา้งองิว่าเป็น "ขอ้มูลทีม่ีป้าย
ก ากบั (Labeled data)" และเหตุผลทีเ่รยีกว่า การเรยีนรูแ้บบมผูีส้อน เพราะกระบวนการของอลักอรทิมึมี
การเรยีนรูจ้ากชดุขอ้มูลฝึกฝน ซึง่เปรยีบเสมือนว่า เป็นคุณครูที่ดูแลกระบวนการการเรยีนรู ้เราทราบ
ค าตอบทีถู่กตอ้ง โดยอลักอรทิมึท าการคาดการณซ์ า้ๆ บนขอ้มูลการฝึกฝนและไดร้บัการแกไ้ขโดยคณุครู 
การเรยีนรูจ้ะหยุดลงเมือ่ผลลพัธท์ีไ่ดม้ีค่าความผิดพลาดนอ้ยกว่าค่าเกณฑท์ีบ่่งบอกถงึประสทิธภิาพของ
อลักอรทิมึ   

 



ตวัอย่างของการเรยีนรูแ้บบมผีูส้อน [5]  
• การคาดการณร์าคาบา้น: ตวัอย่างนีจ้ดัอยู่ในปัญหาการถดถอย (Regression) เร ิม่จาก 

เราตอ้งการขอ้มูลเกีย่วกบัตวับา้น ไดแ้ก่ เนือ้ที่ จ านวนหอ้ง คุณลกัษณะเด่นของบา้น เชน่ 
บา้นมสีวนหรอืไม่ เป็นตน้ จากน้ันเราตอ้งการทราบราคา ของบา้นเหล่านี ้น่ันคอื ป้ายก ากบัที่
สอดคลอ้ง โดยการใชป้ระโยชนข์องขอ้มูลทีม่าจากบา้น จ านวนหลายพนัหลงั คุณลกัษณะ
และราคาบา้นเหล่านี ้เราสามารถฝึกฝน แบบจ าลองการเรยีนรูแ้บบมีผูส้อน เพือ่คาดการณ์
ราคาของบา้นใหม่  

• การจ าแนกภาพ: ตวัอย่างที่ 2 นีจ้ดัอยู่ในปัญหาการแยกประเภท (Classification) การ
จ าแนกภาพเป็นปัญหายอดนิยมในศาสตรข์องคอมพิวเตอรว์ิทศัน ์ (Computer vision) 
เป้าหมายของการจ าแนกภาพ คอื การท านายว่ารูปภาพ (ทีส่นใจ) เป็นของคลาสใด เชน่ 
การจ าแนกว่าภาพที่พิจารณา คือ ภาพของรถยนต ์หรอื เครือ่งบิน? หรอื ภาพที่พิจารณา 
คอื ภาพของแมว หรอื สุนัข?  

  

5.5.1.2 การเรยีนรูแ้บบไม่มผีูส้อน  
การเรยีนรูแ้บบไม่มผีูส้อน คอื อะไร  
การเรยีนรูแ้บบไม่มีผูส้อน (Unsupervised learning) [6] – [7] คือ การเรยีนรูข้อง

เครือ่งทีแ่บบจ าลองตอ้งมองหารูปแบบต่าง ๆ ในชดุขอ้มูลทีไ่ม่มป้ีายก ากบัและมกีารควบคุมดูแลโดยมนุษย ์
เพยีงเล็กนอ้ย  

การเรยีนรูแ้บบนี ้ตรงกนัขา้มกบัการเรยีนรูแ้บบมีผูส้อนที่มกัถูกใชส้ าหรบัการจ าแนกประเภท 
(Classification) และการถดถอย (Regression) ที่ซ ึง่แบบจ าลองจะไดร้บัชดุขอ้มูลการฝึกฝนและชดุ
การสงัเกตและตอ้งเรยีนรูก้ารแมปป้ิง (Mapping) จากขอ้มูลอนิพุตไปยงัการสงัเกต  

  
ตวัอย่างของการเรยีนรูแ้บบไมม่ผีูส้อน [6]  
• การวเิคราะหค์ลสัเตอร ์(Cluster analysis): การท าคลสัเตอร ์(Clustering) เป็นงาน

ในการจดักลุ่มชุดของรายการเพื่อใหแ้ต่ละรายการถูกก าหนดใหเ้ป็นกลุ่มเดียวกนักบั
รายการอื่น ๆ ที่คลา้ยกนั การท าคลัสเตอรม์ักถูกใชส้ าหรบัการส ารวจขอ้มูล (Data 
exploration) และการขดุขอ้มูล (Data mining)  

• การตรวจจบัความผดิปกต ิ(Anomaly Detection): การตรวจจบัความผิดปกต ิคอื 
การระบุถงึ การสงัเกตทีห่ายากซึง่มีความแตกต่างอย่างมีนัยส าคญัจากชดุขอ้มูลส่วนใหญ่ 
สิง่เหล่านีเ้รยีกว่า ความผดิปกต ิ(Anomalies) หรอืค่าผดิปกต ิ(Outliers)  

  

5.5.1.3. การเรยีนรูแ้บบกึง่มผีูส้อน  
การเรยีนรูแ้บบกึง่มผูีส้อน คอื อะไร  
การเรยีนรูแ้บบกึง่มีผูส้อน (Semi-supervised learning) เป็นสาขาหน่ึงของการเรยีนรูข้อง

เครือ่งทีเ่ป็นการผสมผสานของการเรยีนรูแ้บบมีผูส้อนและแบบไม่มีผูส้อน โดยใชข้อ้มูลทัง้ทีม่ีป้ายก ากบั
และไม่มป้ีายก ากบัเพือ่ฝึกแบบจ าลองปัญญาประดษิฐ ์(AI) ส าหรบังานจ าแนกประเภทและการถดถอย [8]  

ในปัจจุบนั การเรยีนรูแ้บบกึง่มีผูส้อนกลายเป็นสิง่ส าคญัอย่างมาก เน่ืองจากในสถานการณจ์รงิ 
ขอ้มูลทีม่อียู่ทัง้หมดเป็นการรวมกนัของขอ้มลูทีต่ดิป้ายก ากบั (Labelled data) และขอ้มูลทีไ่ม่ไดต้ดิป้าย
ก ากบั (Unlabeled data) [9] เทคนิคการเรยีนรูแ้บบนีม้กัจะใชเ้มื่อการติดป้ายขอ้มูลหรอืการรวบรวม
ขอ้มูลทีม่ีป้ายก ากบัน้ัน ยากเกนิไปหรอืมีค่าใชจ้่ายสูงเกนิไป รวมทัง้กรณีทีบ่างส่วนของขอ้มูลทีต่ิดป้าย
ก ากบัอาจมคีุณภาพไมด่ ีอย่างไรก็ตาม การเรยีนรูแ้บบกึง่มผูีส้อนนี ้ไดร้บัการพสิูจนแ์ลว้ว่ามคีวามแมน่ย า
ดแีมว้่า ชดุขอ้มูลจะมป้ีายก ากบับางส่วนก็ตาม [10]  

  

ตวัอย่างการเรยีนรูแ้บบกึง่มผีูส้อน  
ตวัอย่างการเรยีนรูแ้บบกึง่มผูีส้อนในโลกแห่งความจรงิ [11] เชน่   
• การวเิคราะหค์ าพูด (Speech Analysis): การวิเคราะหค์ าพูดเป็นตวัอย่างที่คลาสสกิ

ของรูปแบบการเรยีนรูแ้บบกึง่มีผูส้อน โดยทั่วไปการติดป้ายไฟลเ์สียงเป็นงานที่ตอ้งใช ้
ทรพัยากรบุคคลจ านวนมาก การประยุกตใ์ชเ้ทคนิคการเรยีนรูแ้บบกึง่มีผูส้อน สามารถชว่ย
ปรบัปรุงรูปแบบการวเิคราะหค์ าพูดแบบเดมิได ้ 



• การจ าแนกล าดบัโปรตีน (Protein Sequence Classification): การอนุมานการ
ท างานของโปรตนีมกัจะตอ้งมกีารแทรกแซงของมนุษยเ์กดิขึน้  

• การจ าแนกประเภทเน้ือหาเว็บ (Web Content Classification): การจดัระเบียบ
ความรูท้ีม่ีอยู่หลายพนัลา้นหนา้ของเว็บส่งผลใหส้่วนต่าง ๆ ของ AI มีความกา้วหนา้ขึน้ น่า
เสียดายที่งานลกัษณะนี ้โดยทั่วไปแลว้ ตอ้งอาศยัการแทรกแซงของมนุษยเ์พื่อจดัประเภท
เนือ้หา  

• การตรวจหามะเรง็ (Detecting cancer): หากเราใชภ้าพทางการแพทยเ์พื่อตรวจหา
มะเร็ง การใหแ้พทยต์ิดป้ายก ากบัชดุขอ้มูลน้ันเป็นงานที่มีค่าใชจ้่ายสูงมาก ยิ่งไปกว่าน้ัน 
แพทยเ์หล่าน้ันยงัมีงานเรง่ด่วนอืน่ ๆ ทีต่อ้งท า ในทางปฏบิตัสิ าหรบัตวัอย่างนี ้เราจะเห็นว่า
แพทยจ์ะเลอืกตดิป้ายก ากบัส่วนหน่ึงของชดุขอ้มูลและปล่อยใหอ้กีส่วนหน่ึงไม่มป้ีายก ากบั  

  

5.5.1.4 การเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั  
การเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั คอื อะไร  
การเรียนรูแ้บบเสริมก าลงั (Reinforcement learning) [12] คือ การฝึกฝนของ

แบบจ าลองการเรยีนรูข้องเครือ่งเพือ่จดัล าดบัการตดัสนิใจ ตวัแทนหรอืเอเจนต ์(Agent) เรยีนรูท้ีจ่ะบรรลุ
เป้าหมายในสภาพแวดลอ้มทีไ่ม่แน่นอนและอาจซบัซอ้น ดงัแสดงในรูปที ่5.3 ในการเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั 
ปัญญาประดิษฐต์อ้งเผชญิกบัสถานการณท์ี่เหมือนเกมคอมพิวเตอรใ์ชก้ารลองผิดลองถูก (Trial and 
error) เพือ่หาวธิแีกปั้ญหา เพือ่ใหเ้ครือ่ง (Machine) ท าในสิง่ทีโ่ปรแกรมเมอรต์อ้งการ  

 

  
รูปที ่5.3 โฟสชารต์ของการเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั [13] 

  
ตวัอย่างของการเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั [14]  
• รถยนตท์ีข่บัเคลือ่นดว้ยตวัเองหรอืรถยนตไ์รค้นขบั: การเรยีนรูแ้บบเสรมิแรงถูก

น าไปประยุกตใ์ชใ้นหลายส่วนของรถยนตข์บัเคลือ่นอตัโนมตั ิเชน่ การท าใหว้ถิโีคจร
เหมาะทีสุ่ด (Trajectory optimization) การวางแผนการเคลือ่นที ่การก าหนดเสน้ทาง
แบบพลวตั และนโยบายการเรยีนรูต้ามสถานการณส์ าหรบัทางหลวง ยกตวัอยา่งเชน่ การ
จอดรถสามารถท าไดโ้ดยการเรยีนรูน้โยบายตา่งๆ ส าหรบัการจอดรถอตัโนมตัิ หรอื การ
เปลีย่นชอ่งทางเดนิรถสามารถท าไดโ้ดยใช ้Q-Learning ในขณะทีก่ารเรง่แซงสามารถท า
ได ้โดยเรยีนรูน้โยบายการแซง เพือ่ทีจ่ะหลกีเลีย่งการชนและรกัษาความเรว็ใหค้งที่
หลงัจากน้ัน  

• การดูแลสุขภาพ: การเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั ถูกน ามาใชใ้นการดูแลสุขภาพ โดยถูกจดั
ประเภทเป็นระบบการรกัษาแบบพลวตั (Dynamic treatment regimes : DTRs) เพือ่
ชว่ยตดัสนิใจถงึแนวทางในการรกัษาโรคเรือ้รงัหรอืการดูแลผูป่้วยขัน้วกิฤต รวมถงึการ
วนิิจฉัยทางการแพทยอ์ตัโนมตัแิละโดเมนทั่วไปอืน่ ๆ (หมายเหตุ ในระบบการรกัษาแบบ
พลวตัน้ัน ขอ้มูลอนิพุต คอื ชดุของขอ้มูลจากการสงัเกตทางคลนิิกและการประเมนิผูป่้วย 



ผลลพัธ ์คอื ทางเลอืกต่างๆ ในการรกัษาส าหรบัทุกขัน้ตอน) ขัน้ตอนขา้งตน้เหลา่นี ้คลา้ย
กบัสถานการณใ์นการเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั การประยุกตใ์ชก้ารเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั ใน
ระบบการรกัษาแบบพลวตัจงึเป็นขอ้ไดเ้ปรยีบ เน่ืองจากมนัสามารถก าหนดการตดัสนิใจที่
ขึน้อยู่กบัเวลา เพือ่การรกัษาทีด่ทีีสุ่ดส าหรบัผูป่้วยในชว่งเวลาเฉพาะ การใชก้ารเรยีนรู ้
แบบเสรมิก าลงัในการดูแลสุขภาพ ยงัชว่ยปรบัปรุงผลลพัธใ์นระยะยาว โดยค านึงถงึ
ผลกระทบทีเ่กดิจากการรกัษาล่าชา้  

• การเล่นเกมส:์ ดว้ยการใชก้ารเรยีนรูแ้บบเสรมิก าลงั AlphaGo Zero สามารถเรยีนรู ้
เกมโกะ๊ จากการเล่นกบัตวัเอง ซึง่หลงัจากฝึกฝนตนเองเป็นเวลา 40 วนั AlphaGo Zero 
สามารถท าไดด้กีว่า Alpha Go รุน่ทีเ่รยีกว่า Master ซึง่เป็นรุน่ทีเ่อาชนะ Ke Jie มอื
อนัดบัหน่ึงของโลกได ้AlphaGo Zero ใชคุ้ณลกัษณะของหนิสดี าและสขีาวเป็นอนิพุต
และใชโ้ครงข่ายประสาทจ านวน 1 โครงข่าย โดยอาศยัการคน้หาแบบตน้ไมใ้นการประเมนิ
ต าแหน่งของการเคลือ่นที ่ 

  
นอกเหนือจาก การเรยีนรูท้ ัง้ 4 ประเภท ขา้งตน้ ยงัมีการเรยีนรูอ้ีก 1 รูปแบบ ซึง่ในปัจจุบนัก าลงัไดร้บั

ความสนใจทัง้ในแง่การวจิยัและการใชง้าน การเรยีนรูด้งักล่าว คอื การเรยีนรูเ้ชงิลกึ (Deep learning)   
 

5.5.1.5 การเรยีนรูเ้ชงิลกึ  
การเรยีนรูเ้ชงิลกึ คอื อะไร  
การเรยีนรูเ้ชงิลกึ (Deep learning) [15] เป็นอกีหน่ึงสาขาของการเรยีนรูข้องเครือ่งทีพ่ยายาม

เรยีนรูว้ธิกีารแทนขอ้มูลอย่างมีประสทิธภิาพ ตวัอย่างเชน่ รูปภาพภาพหน่ึง สามารถแทนไดเ้ป็นเวกเตอร ์
ของความสว่างต่อจดุพกิเซล หรอืมองในระดบัสูงขึน้เป็นเซต็ของขอบของวตัถุต่าง ๆ หรอืมองว่าเป็นพืน้ที่
ของรูปรา่งใดๆ ก็ได ้การแทนความหมายดงักล่าวจะท าใหก้ารเรยีนรูท้ีจ่ะท างานต่างๆ ท าไดง้่ายขึน้ ไม่ว่า
จะเป็นการรูจ้ าใบหนา้หรอืการรูจ้ าการแสดงออกทางสหีนา้   

การเรยีนรูเ้ชงิลึกถือว่าเป็นวิธีการที่มีศกัยภาพสูงในการจดัการกบัคุณลกัษณะ (Features) 
ส าหรบัการเรยีนรูแ้บบไม่มผูีส้อนหรอืการเรยีนรูแ้บบกึง่มผูีส้อน  

  
หลกัการทั่วไปของการเรยีนรูเ้ชงิลกึ  
การเรยีนรูเ้ชงิลกึ มีหน่วยประมวลผลหลายๆ ช ัน้วางเรยีงต่อกนั โดยทีข่อ้มูลขาเขา้ในแต่ละช ัน้

ไดม้าจากปฏสิมัพนัธก์บัช ัน้อืน่ๆ ทัง้นี ้การเรยีนรูเ้ชงิลกึพยายามหาความสมัพนัธท์ีล่กึมากขึน้ น่ันคอื เมือ่
มจี านวนของช ัน้และหน่วยประมวลผลทีม่ากขึน้ ขอ้มูลในช ัน้สูงๆ ก็จะยิง่ซบัซอ้นมากขึน้  

สถาปัตยกรรมโครงสรา้งของการเรยีนรูเ้ชงิลกึจะถูกสรา้งแบบเป็นช ัน้ๆ (Layer-by-layer) ดว้ย
วิธแีบบละโมบ (Greedy method) ซึง่เป็นการหาสิง่ที่ซบัซอ้นมากขึน้ไปเร ือ่ยๆ ในแต่ละช ัน้ ท าใหก้าร
เรยีนรูเ้ชงิลกึมปีระสทิธภิาพมากกว่าวธิกีารอืน่ๆ [16]   

ตวัอย่างเชน่ ขอ้มูลในช ัน้ตน้ๆ อาจจะเรยีนรูว้่าภาพที่เขา้มา ประกอบดว้ย เสน้ต่างๆ ช ัน้ที่อยู่
สูงขึน้ไปน าเสน้ตา่งๆ มาประกอบ กนัเป็นรูปสีเ่หลีย่ม และช ัน้ต่อๆ มา คอื การหาความสมัพนัธข์องลกัษณะ
รูปสีเ่หลีย่ม จนกระทั่งคอมพวิเตอรรู์ไ้ดว้่าภาพทีเ่ขา้มาเป็นภาพของธงชาต ิเป็นตน้  

  
คุณลกัษณะส าคญัของการเรยีนรูเ้ชงิลกึ  
การเรยีนรูเ้ชงิลกึมคีุณลกัษณะทีส่ าคญัดงันี ้ 
• การเรยีนรูเ้ชงิลกึ ประกอบไปดว้ยช ัน้ของหน่วยประมวลผลแบบไม่เป็นเชงิเสน้หลาย ๆ ช ัน้ 

โดยขอ้มูลขาออกของแตล่ะช ัน้กอ่นหนา้จะกลายเป็นขอ้มูลขาเขา้ของช ัน้ตอ่ไป   
• การเรยีนรูเ้ชงิลกึ มพีืน้ฐานมาจากการเรยีนรูคุ้ณลกัษณะในหลาย ๆ ช ัน้ หรอืการแทนขอ้มลู

แบบหลาย ๆ ช ัน้ (แบบไมม่ผูีส้อน) กลา่วคอื คุณลกัษณะตา่ง ๆ ในช ัน้สูง ๆ จะไดม้าจาก
คุณลกัษณะต่าง ๆ ในช ัน้ทีต่ ่ากว่า  

• ในแต่ละช ัน้ จะเรยีนรูก้ารแทนคุณลกัษณะ ในรูปแบบทีอ่าจจะมผูีส้อนหรอืไมม่ผูีส้อนกไ็ด ้ 
• กล่าวไดว้่า การเรยีนรูเ้ชงิลกึ เป็นส่วนหน่ึงของสาขาการเรยีนรูข้องเครือ่งในการเรยีนรูก้าร

แทนขอ้มลู  
  

โครงสรา้งในแต่ละช ัน้ของการเรยีนรูเ้ชงิลกึจะขึน้อยู่กบัปัญหาทีต่อ้งการจะแกไ้ข ซึง่อาจจะเป็น
ช ัน้ซอ่นตวั (Hidden layer) ของโครงข่ายประสาทเทยีม หรอืหน่วยประมวลผลตรรกะทีซ่บัซอ้นก็ได ้หรอื



อาจจะเป็นโหนดใน Deep generative model อย่างเชน่ โครงข่ายความเชือ่แบบลึก (Deep Belief 
Networks) หรอืเครือ่งจกัรโบลทซม์นันเ์ชงิลกึ (Deep Boltzmann Machines) ก็ได ้ 

  
ตวัอย่างการใชง้านของการเรยีนรูเ้ชงิลกึ  
การใชง้านจรงิของการเรยีนรูเ้ชงิลกึ [17], [18] มตีวัอย่างดงัต่อไปนี ้ 

 

• การจดจ าเสยีง (Speech recognition)  
  

ปัจจุบนัในโลกของธุรกจิและการศึกษา ไดน้ าเอาการเรยีนรูใ้นเชงิลึกมาใชใ้นการ
จดจ า เสียง :  Xbox, Skype, Alexa, Google Assistant และ  Apple's Siri เ ป็น
ตวัอย่างที่ชดัเจนส าหรบัการใชเ้ทคโนโลยีการเรยีนรูเ้ชงิลึกเพื่อจดจ าค าพูดของ
มนุษยแ์ละรูปแบบเสยีงต่าง ๆ [37] 
 
  

 

• การจดจ ารูปภาพ (Image recognition)  
  

หน่ึงในการใชง้านทีม่ปีระโยชนข์องการจดจ ารูปภาพ ก็คอื การจดจ าหนา้ตา (Face 
recognition) กา รจับภาพอัต โนมัติ  (Automatic image caption) แล ะ
รายละเอยีดฉาก (Scene description) ซึง่อาจมีความส าคญัในการสอบสวนของ
หน่วยงานบงัคบัใชก้ฎหมาย เพื่อเป็นประโยชนต์่อคดีอาชญากรรมจากภาพถ่าย
จ านวนมากที่ถูกส่งโดยผูท้ี่เห็นเหตุการณ ์ในพืน้ที่ที่มีอาชญากรรมเกิดขึน้ หรอื 
กรณีรถยนตข์บัเคลือ่นอตัโนมตัซิ ึง่จะไดร้บัประโยชนจ์ากการจดจ ารูปภาพผ่านการ

ใชเ้ทคโนโลยกีลอ้ง 360 องศา (ตวัอย่างซอฟตแ์วร ์เชน่ Google lens, ScreenShop และ FaceApp) [37] 
  
 

• ระบบการแนะน า (Recommendation systems)  
  
Amazon, Netflix และ Spotify ท าใหร้ะบบการแนะน ากลายเป็นที่นิยม โดย
พยายามน าเสนอสิง่ทีด่ทีีคุ่ณอาจชอบหรอืสนใจ โดยองิตามพฤตกิรรมการใชง้านที่
ผ่านมา การเรยีนรูเ้ชงิลกึสามารถน าไปใชเ้พือ่ปรบัปรุงการแนะน าในสภาพแวดลอ้ม
ที่ซบัซอ้นได ้เช่น ความสนใจเกี่ยวกับเพลงหรือการตั้งค่าเสือ้ผา้ในหลายๆ 
แพลตฟอรม์ [37] 
  

  

5.5.2 การประมวลภาษาธรรมชาต ิ  
การประมวลภาษาธรรมชาติ (Natural language processing: NLP) [19], [20] ช่วยใหอุ้ปกรณ์

คอมพวิเตอรต์่างๆ เขา้ใจและตอบสนองต่อภาษาของมนุษยต์ามธรรมชาตไิดอ้ย่างเหมาะสม รวมทัง้การท างานต่างๆ 
ทีเ่กีย่วขอ้งกบัภาษาได ้ตวัอย่างเชน่ การประมวลภาษาธรรมชาต ิชว่ยใหค้อมพวิเตอรส์ามารถอา่นอกัษรภาษาปกต ิ
หรอืท าความเขา้ใจและตคีวามค าพูดของมนุษยต์ลอดจนถงึการวดัอารมณ ์ความรูส้กึทีแ่ฝงอยู่ในขอ้ความเหล่าน้ัน 
แลว้กลัน่กรองใจความทีส่ าคญัออกมาเพือ่ใชง้าน  

การประมวลภาษาธรรมชาติ มีรากฐานจากศาสตรห์ลากหลายสาขาดว้ยกนั โดยเฉพาะดา้นวิทยาการ
คอมพิวเตอร ์ (Computer science) และภาษาศาสตรเ์ชิงค านวณ (Computational linguistics) ซึ่งมี
ความสมัพนัธแ์สดงไดด้งัรูปที ่5.6 [21] การประมวลภาษาธรรมชาตมิคีวามส าคญัในการปิดชอ่งว่างทางการสือ่สาร
ระหว่างมนุษยแ์ละระบบคอมพวิเตอร ์ 



 
  

รูปที ่5.6 ความสมัพนัธข์องการประมวลภาษาธรรมชาตซิ ึง่มรีากฐานจากวทิยาการคอมพวิเตอร ์ 
(Computer science) และภาษาศาสตรเ์ชงิค านวณ (Computational linguistics) [21]  

 

   ความส าคญัของการประมวลภาษาธรรมชาต ิ 
• การรบัมอืกบัขอ้มูลขอ้ความทีม่ปีรมิาณมหาศาล: การท างานในปัจจบุนั เราตอ้ง

เผชญิกบัขอ้มลูดบิจ านวนมหาศาล ซึง่เกดิขึน้อย่างต่อเน่ืองในแต่ละวนั ไม่ว่าจะเป็นการ
ท างานในดา้นประวตัคินไขท้างการแพทย ์ไปจนถงึไดร้บัขอ้มลูจากสือ่สงัคมออนไลน ์
(Social media) การท างานแบบอตัโนมตัโิดยการใชปั้ญญาประดษิฐ ์จะเป็นกุญแจส าคญั
ในการวเิคราะหข์อ้มูลเหล่านีไ้ด ้ไม่วา่จะอยู่ในรูปขอ้ความหรอืค าพูด เพราะปัญญาประดษิฐ ์
สามารถท างานดว้ยความแม่นย า สม า่เสมอ และปราศจากอคตใิด ๆ รวมทัง้การตดัขอ้จ ากดั
เร ือ่งความเหน็ดเหน่ือยแบบมนุษยอ์อกไป  

• การจดัระเบยีบขอ้มูลในลกัษณะทีไ่รรู้ปแบบต่าง ๆ: ภาษาทีม่นุษยใ์ชส้ือ่สารกนับน
โลกนี ้มจี านวนนับพนัๆ ภาษา ซึง่แต่ละภาษายงัมภีาษาถิน่แยกย่อยลงไปอกี ยิง่ไปกวา่น้ัน 
ทุกภาษายงัทวคีวามซบัซอ้นยิง่ขึน้ไป ดว้ยการมชีดุไวยากรณแ์ละโครงสรา้งทางภาษา
เฉพาะตวัของตนเอง รวมถงึ ค า กลุม่ค า แมแ้ต่ศพัทแ์สลงต่างๆ  ในการสือ่สารดว้ยวาจาน้ัน 
มปีระเด็นทา้ทายของภาษาถิน่และส าเนียงเฉพาะของแต่ละภูมภิาค (แมแ้ต่ในภาษาเดยีวกนั) 
รวมถงึการพูดทีไ่ม่ชดัเจน อ า้อึง้ หรอืใชค้ าทบัศพัทแ์ทรก นอกจากนี ้เมือ่มนุษยเ์ราใชภ้าษา
ในการสือ่สารกนัน้ัน เรายงัมกันิยมเขยีนขอ้ความในรูปแบบย่อ ละเครือ่งหมายวรรคตอน
ออกไป หรอืแมแ้ตก่ารสะกดค าผดิ อกีดว้ย   

  
ขอ้สงัเกต แมว้่าเทคนิคการท างานทั้งแบบการเรยีนรูแ้บบมีผูส้อน (Supervised 

learning) และการเรียนรูแ้บบไม่มีผูส้อน (Unsupervised learning) โดยเฉพาะอย่างยิ่ง
กระบวนการท างานแบบการเรยีนรูเ้ชงิลกึ (Deep learning) จะถูกน ามาใชอ้ย่างแพรห่ลายใน
การสรา้งแบบจ าลองวิเคราะหภ์าษาของมนุษยแ์ลว้ก็ตาม เราจะพบว่า ยงัมีความจ าเป็นในการ
สรา้งความเขา้ใจทางภาษาศาสตรท์ีล่กึและซบัซอ้นยิง่ขึน้ รวมถงึความรูค้วามเขา้ใจเฉพาะดา้น 
ซึง่แตกแขนงความช านาญย่อยออกไปจากการเรยีนรูข้องเครือ่ง (ML) ตามปกตอิกีดว้ย ดว้ยเหตุ
นี้ การประมวลผลภาษาธรรมชาติ (NLP) จึงมีความส าคญัในการลดความสบัสนทางการ
วเิคราะหภ์าษาลง และเพิม่มติใิหแ้กข่อ้มูลในรูปของตวัเลข เพือ่การน าไปใชง้านต่างๆ ต่อไป เชน่ 
ในการท าการรูจ้ าเสียง (Speech recognition) หรอืการใชง้านกระบวนการวิเคราหข์อ้มูล 
(Text analytics)  

  

ตวัอย่างการใชง้านการประมวลผลภาษาธรรมชาต ิ 
การใชง้านการประมวลผลภาษาธรรมชาต ิ(NLP) ทีพ่บเห็นไดใ้นชวีติประจ าวนั [19] เชน่  

• ระบบผูช้ว่ยเสมอืน (Virtual Assistant) ทีส่ามารถการสือ่สารโตต้อบกบัผูใ้ชง้าน เชน่ 
Siri ของ  Apple, Google Assistant จาก  Google, Cortana จาก  Microsoft และ 
Alexa จาก Amazon  

• เครือ่งแปลงภาษา (Machine translation) เชน่ Google Translate ทีส่ามารถแปลง
ภาษาหน่ึงไปยงัภาษาอืน่ๆ ทีต่อ้งการได ้ 

• แชตบอตอจัฉรยิะ เชน่ ChatGPT ซึง่ย่อมาจากค าว่า "Chat" และ "Generative Pre-
training Transformer"  โดยที่ ChatGPT เป็นโมเดลทางภาษาที่ถูกพัฒนาขึน้โดย 



OpenAI เพื่อใชง้านในรูปแบบของแชตบอตอจัฉรยิะ ChatGPT มีศกัยภาพสูงจากการ
พฒันาใหจ้ดจ าขอ้มูลจ านวนมหาศาลจากอินเทอรเ์น็ต เพื่อน าขอ้มูลขา้งตน้มาใชต้อบ
ค าถาม ใหข้อ้มูล ความรู ้รวมทัง้การตอบกลบัไดอ้ย่างเป็นธรรมชาติในระยะเวลาสัน้ ซึง่
คลา้ยกบัการพูดคุยของมนุษยอ์ย่างมาก [22]  
 

• การวเิคราะหข์อ้ความในหลายๆ รูปแบบ [37] เชน่  
  

การตรวจหารูปแบบและขอ้มูลที่มีประโยชนใ์นอีเมลต่างๆ หรอืเอกสารรายงานการ
สบืสวน (Investigative discovery) เพือ่ตรวจจบัและรบัมอืปัญหาอาชญากรรม  
  
  
  

การจดักลุ่มเนือ้หาเป็นหมวดหมู่ ใหเ้กดิเป็นหวัเร ือ่งหรอืค าส าคญั (Subject matter 
expertise) เพือ่การพจิารณาและส ารวจรูปแบบแนวโนม้ต่างๆ ต่อไป  
  
  
  

การวิเคราะหส์ือ่สงัคม (Social media analytics) คือ การติดตามความตืน่ตวัของ
สาธารณชน ตลอดจนทิศทางความคดิเห็นเกีย่วกบัประเด็น ส าคญัต่างๆ รวมทัง้การ
ระบุผูท้ีม่อีทิธพิลต่อกระแสความคดิเห็น (influencers)  
  
  

 

5.5.3 คอมพวิเตอรว์ทิศัน ์ 
คอมพวิเตอรว์ทิศัน ์คอื อะไร  
คอมพิวเตอรว์ิทศัน ์(Computer vision) [23] คือ เทคโนโลยีที่ชว่ยใหค้อมพิวเตอรส์ามารถ

รบัรู ้ตคีวามและเขา้ใจขอ้มูลจากวดิโีอและภาพดจิทิลัทีไ่ดร้บ้มาหรอืถูกสรา้งขึน้จากมอืถอื กลอ้งถ่ายภาพ 
กลอ้งวงจรปิด กลอ้งจราจร และอุปกรณบ์นัทกึภาพอืน่ๆ    

งานดา้นคอมพวิเตอรว์ทิศัน ์ประกอบดว้ย วธิกีารส าหรบัการไดม้า การประมวลผล การวเิคราะห ์
การท าความเขา้ใจภาพดิจทิลั และการสกดัหรอืดึงขอ้มูลมิติสูง (High-dimensional data) จากโลก
แห่งความเป็นจรงิเพือ่สรา้งขอ้มูลทีเ่ป็นตวัเลขหรอืสญัลกัษณ ์เชน่ ในรูปแบบของการตดัสนิใจ   

   

คอมพวิเตอรว์ทิศันก์บัการเรยีนรูเ้ชงิลกึ  
ในปัจจุบันสิ่งที่เป็นกุญแจส าคัญเพื่อท าใหค้อมพิวเตอรว์ิทัศน์มีประสิทธิภาพ คือ การใช ้

ปัญญาประดิษฐ/์การเรยีนรูข้องเครือ่ง เชน่ การเรยีนรูเ้ชงิลกึ (Deep learning) ซึง่ไดร้บัการพิสูจนใ์น
งานคอมพิวเตอรว์ิทัศนต์่างๆ เช่น การตรวจจบัวัตถุ (Object detection) การสรา้งภาพ (Image 
generation) การถ่ายโอนรูปแบบ (Style transfer) และการใหค้ าบรรยายภาพ (Image captioning) 
นอกจากนี ้โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูตเชงิลึก (Deep convolutional neural networks: 
CNNs) ไดป้รบัปรุงงานคอมพิวเตอรว์ิทศันใ์นลกัษณะที่มีอิทธิพลต่อนวตักรรมต่างๆ ในหลากหลาย
อุตสาหกรรมซึง่ไดส้่งผลกระทบต่อสงัคมอย่างมากอกีดว้ย  

  

ความส าคญัของคอมพวิเตอรว์ทิศัน ์ 
เทคโนโลยีคอมพิวเตอรว์ิทศันถ์ูกน ามาใชง้านในภาคอุตสาหกรรมดา้นต่างๆ เพื่อยกระดบั

ประสบการณท์างบวกของผูบ้รโิภค ลดตน้ทุนการผลติ เพิม่ความปลอดภยัและเชือ่มั่น   



   

ตวัอย่างการใชง้านคอมพวิเตอรว์ทิศัน ์ 
ตวัอย่างการใชง้านคอมพวิเตอรว์ทิศันใ์นปัจจบุนั [24]:   
• อุตสาหกรรมยานยนต:์ ในชว่งไม่กีปี่ทีผ่่านมา อุตสาหกรรมยานยนตไ์ดใ้หค้วามสนใจไป

ทีก่ารพฒันารถยนตข์บัเคลือ่นดว้ยตนเอง ดว้ยความชว่ยเหลอืของเทคนิคดา้นคอมพวิเตอร ์
วทิศัน ์โดยมเีป้าหมายทีต่อ้งการ คอื รถยนตท์ีข่บัเคลือ่นดว้ยตนเองควรสามารถตดิตาม
วตัถุรอบขา้งต่างๆ ดว้ยกลอ้งทีต่ดิตัง้ในหลายจดุรอบตวัรถและสามารถตอบสนองกบัสิง่ตา่งๆ 
ทีเ่กดิขึน้ในสภาพแวดลอ้มขณะทีท่ าการขบัรถยนต ์  

• การบรรเทาสาธารณภัยและสถานการณ์ฉุกเฉิน : ภัยธรรมชาติต่างๆ เช่น 
แผ่นดนิไหว ไฟป่า พายุเฮอรเิคน หรอื น ้าท่วม ตอ้งการประเมินสถานการณท์ีเ่กีย่วขอ้งกบั
ความเสียหายต่อสิง่แวดลอ้มและโครงสรา้งพืน้ฐานของพืน้ที่ที่ประสบเหตุเพื่อใหส้ามารถ
ด าเนินการไดอ้ย่างเหมาะสม เช่น การท าแผนที่ส าหรบัพืน้ที่ที่มีความเสี่ยงสูงและการ
ตอบสนองต่อสถานการณภ์ยัธรรมชาตติ่าง ๆ  

• การเกษตร: คอมพวิเตอรว์ทิศันท์ีข่บัเคลือ่นดว้ย AI สามารถน ามาใชเ้พือ่เพิม่ผลผลติทาง
การเกษตร โดยการแจง้ใหเ้กษตรกรไดท้ราบเกีย่วกบัข่าวสารทีเ่ป็นประโยชนต์่างๆ เชน่ 
วธิกีารเจรญิเตบิโตทีม่ปีระสทิธภิาพ สุขภาพและคุณภาพของพชื การระบาดของศตัรูพชื
และสภาพดนิ เป็นตน้ 
  

ในปัจจุบนั เทคนิคการจ าแนกรูปภาพถูกน ามาใชเ้พื่อควบคุณภาพของพืชโดย
อตัโนมตัิ ดว้ยการจดัล าดบัและจดัเรยีงตามพารามิเตอรแ์ละคุณสมบตัิต่างๆ ทางกายภาพ ใน
ขณะเดยีวกนั ภาพถ่ายทางอากาศทัง้แบบหลายสเปคตรมัและแบบหลายชอ่งสญัญาณ (Multi 
spectral and hyperspectral aerial imagery) ที่ไดร้บัจากโดรน (Drones) จะจบัขอ้มูล
โดยละเอียด เกี่ยวกับดินและสภาพการเพาะปลูกเพื่อช่วยในการติดตามและตรวจสอบ
ความเครยีดและโรคต่างๆ ของพชืในพืน้ทีเ่พาะปลูก 

  
• การดูแลสุขภาพ: ในปัจจบุนัเทคนิคต่างๆ ของคอมพวิเตอรว์ทิศันท์ีถ่กูน ามาใชใ้นการ

ดูแลสุขภาพสามารถพสิจูนไ์ดว้่า ไดช้ว่ยชวีติผูป่้วยจ านวนมากได ้ชว่ยใหผู้เ้ชีย่วชาญ
ทางการแพทยส์ามารถเฝ้าตดิตาม ตรวจสอบและวนิิจฉัยโรคต่างๆ รวมถงึแนะน าว่าแพทย ์
ควรจะสัง่จ่ายยาอย่างไร และใหก้ารรกัษาตลอดจนตรวจหาอาการเจ็บป่วยทีร่า้ยแรง ยิง่ไป
กว่าน้ัน แอปพลเิคชนัเหล่านีย้งัชว่ยปรบัปรุงกระบวนต่างๆ การทางการแพทย ์ท าใหช้ว่ยลด
เวลาทีแ่พทยใ์ชใ้นการวเิคราะหภ์าพทางการแพทยแ์ละมเีวลาปรกึษากบัผูป่้วยมากขึน้  

 

ขอ้สรุป  
การปรบัปรุงการเรยีนรูเ้ชงิลกึใหก้บัคอมพวิเตอรว์ทิศันไ์ดส้ง่ผลกระทบอย่างมากต่อทัภ้าค

อุตสาหกรรมและภาคสงัคมโดยรวม แอปพลเิคชนัต่างๆ ทีถู่กขบัเคลือ่นดว้ย AI ในการประมวลผล
ภาพน้ัน มสีว่นในการปรบัปรุงการตดัสนิใจทางธรุกจิใหม้คีวามเหมาะสมทีส่ดุ (Optimizing 
processes) และการสรา้งบรกิารและธรุกรรมทีป่ลอดภยัมากยิง่ขึน้ระหว่างประชาชนและชมุชน   

 
ขอ้สงัเกต กระบวนการรวบรวมขอ้มลูส าหรบัแอปพลเิคชนัประเภทนีเ้ป็นกระบวนการทีม่รีาคา

แพงและใชเ้วลานาน อกีทัง้มคีวามกงัวลในดา้นความเป็นส่วนตวัและความปลอดภยั มผีลท าใหเ้กดิการ
ชะลอตวัในการน าเทคโนโลยไีปใชใ้นอุตสาหกรรม อย่างไรกต็าม ในทา้ยทีส่ดุ คงไมม่กีารปฏเิสธว่าการ
เรยีนรูเ้ชงิลกึในคอมพวิเตอรว์ทิศันก์ าลงัเปลีย่นแปลงวธิกีารด าเนินธรุกจิและสถาบนัในสงัคมสมยัใหม่  
  

5.5.4 วทิยาการหุ่นยนต ์ 
วทิยาการหุ่นยนต ์คอื อะไร  
วทิยาการหุ่นยนต ์(Robotics) [25] เป็นสาขาสหวทิยาการทีม่กีารบูรณาการของ ศาสตรต์่างๆ 

เชน่ วศิวกรรมเครือ่งกล วศิวกรรมไฟฟ้า วศิวกรรมสารสนเทศ แมคคาทรอนิกส ์อเิล็กทรอนิกส ์วศิวกรรม
ชวีภาพ วิศวกรรมควบคุม วิศวกรรมซอฟตแ์วร ์วิศวกรรม คอมพิวเตอร ์วิทยาศาสตรค์อมพิวเตอร ์และ 
อืน่ๆ ซึง่มคีวามเกีย่วกบั การออกแบบ การกอ่สรา้งการด าเนินการ และการใชหุ่้นยนต ์ 

  



 เป้าหมายของวทิยาการหุ่นยนต ์ 
เป้าหมายส าคญัของวิทยาการหุ่นยนต ์คือ การออกแบบและพฒันาเครือ่งจกัร หรอืในที่นี ้จะ

เรยีกว่า “หุ่นยนต”์ ซึง่สามารถชว่ยเหลอืหรอืเป็น ผูช้ว่ยมนุษยไ์ด ้รวมทัง้สามารถทดแทนและจ าลองการ
กระท าของมนุษยไ์ดอ้กีดว้ย  

  

ตวัอย่างการใชง้านหุ่นยนตใ์นดา้นต่าง ๆ  
ปัจจุบนัวิทยาการหุ่นยนตเ์ป็นสาขาวิชาที่เติบโตอย่างรวดเร็ว เน่ืองจากความกา้วหน้าทาง

เทคโนโลยทีีด่ าเนินไปอย่างต่อเน่ืองในประเด็นต่างๆ เชน่ การวจิยั การออกแบบ และการสรา้งหุ่นยนตใ์หม่ 
เพือ่ใชป้ฏบิตังิานในวตัถุประสงคท์ีห่ลากหลาย ไม่ว่าจะเป็น หุ่นยนตใ์หบ้รกิาร หุ่นยนตท์างอุตสาหกรรม 
หรอืหุ่นยนตท์างทหาร ซึง่มรีายละเอยีดโดยย่อดงันี ้[26] - [27]  

  
 หุ่นยนตใ์นอุตสาหกรรมการแพทย ์ 
ในปัจจุบนั หุ่นยนต ์AI ดา้นการแพทย ์ดงัรูปที่ 5.7 ก าลงัมีบทบาทส าคญัในการจดัหาวิธีการ

แกปั้ญหาต่างๆ แบบอตัโนมตัสิ าหรบัการแพทยแ์ละบุคลากรทางการแพทย ์นอกจากนี ้บรษิทั AI ต่างๆ ยงั
ไดใ้ชป้ระโยชนจ์ากขอ้มูลขนาดใหญ่ที่ไดจ้ากอุตสาหกรรมการดูแลสุขภาพมาท าการฝึกอบรมหุ่นยนต ์
เพื่อวตัถุประสงคท์ี่แตกต่างกนั เร ิม่ตัง้แต่เวชภณัฑไ์ปจนถึงการฆ่าเชือ้โรค (Disinfection) การชว่ย
วินิจฉัยโรค (Diagnosis) การตรวจชิน้เนือ้ดว้ยหุ่นยนตผู์ช้ว่ย (Robotic-Assisted Biopsy) และการ
ผ่าตดัระยะไกล (Remote surgeries)  

 

 

   
รูปที ่5.7 หุ่นยนตใ์นการดูแลสุขภาพ [27] 

   
หุ่นยนตใ์นการเกษตร  
ในภาคเกษตรกรรม ระบบอตัโนมตัไิดเ้ขา้มาชว่ยใหเ้กษตรกรสามารถปรบัปรุงและเพิม่ผลผลติได ้

มากขึน้ นอกจากนี ้หุ่นยนตย์งัมีบทบาททีส่ าคญัในการเพาะปลูกและเก็บเกีย่วพืชผลโดยเฉพาะอย่างยิ่ง 
หุ่นยนต ์AI ทีส่ามารถถอนหรอืเด็ดผกัผลไม ้ฉีดพ่นสารก าจดัศตัรูพชื ตรวจสอบและวเิคราะหส์ุขภาพของ
พชืชนิดต่างๆ ไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ แสดงตวัอย่างไดด้งัรูปที ่5.8  
 



   
    

รูปที ่5.8 หุ่นยนตท์ีน่ ามาใชใ้นการเกษตร [28] – [29] 
  

หุ่นยนตใ์นโรงงานยานยนต ์ 
ปัจจุบนัอุตสาหกรรมรถยนตไ์ดเ้ปลีย่นผ่านไปสู่ระบบอตัโนมตั ิเชน่ สายการประกอบยานยนต ์ที่

ไดน้ าหุ่นยนตม์าใชเ้พือ่เป็นการลดตน้ทุนการผลติ โดยปกตแิลว้ หุ่นยนตต์่างๆ ในอุตสาหกรรมรถยนต ์จะ
ไดร้บัการฝึกฝนเฉพาะเร ือ่งมาเป็นพิเศษเพือ่ใหส้ามารถท างานดว้ยความแม่นย าและประสทิธภิาพทีด่ขีึน้ 
ตวัอย่างดงัแสดงในดงัรูปที ่5.9  

 

 

 
  

รูปที ่5.9 การประกอบชิน้สว่นรถยนตด์ว้ยหุ่นยนต ์[30] 
  

หุ่นยนตใ์นคลงัสนิคา้  
โดยปกต ิคลงัสนิคา้ตอ้งการก าลงัคนเพือ่จดัการสนิคา้คงคลงัจ านวนมากทีถู่กเก็บไวโ้ดยบรษิทั

ต่าง ๆ รวมทัง้การพาณิชยอ์ิเล็กทรอนิกส ์(E-Commerce) ที่รอส่งมอบผลิตภณัฑใ์หก้บัลูกคา้หรอื
เคลือ่นยา้ยจากทีต่ ัง้เดมิไปยงัทีต่ ัง้อืน่   

หุ่นยนตไ์ดร้บัการฝึกฝนใหจ้ดัการกบัสนิคา้คงเหลือดงักล่าวดว้ยความสามารถในการขนยา้ย
จากที่หน่ึงไปยงัอีกที่หน่ึงอย่างระมดัระวงัเพื่อลดก าลงัคนในการท างานซ า้ๆ ตวัอย่างดงัแสดงในดงัรูปที่ 
5.10  

  



 

  
รูปที ่5.10 หุ่นยนตใ์นคลงัสนิคา้ [31] 

  
หุ่นยนตใ์นห่วงโซอุ่ปทาน  
หุ่นยนตโ์ลจสิติกส ์(Logistics) และห่วงโซอุ่ปทาน (Supply chain) หรอืกระบวนการจดัการ

การผลิต มีบทบาทส าคญัในการเคลือ่นยา้ยสินคา้ที่ถูกขนส่งโดยบรษิทัจดัส่งสนิคา้ต่างๆ เมื่อพิจารณา
ภายในคลงัสนิคา้ จะพบว่า หุ่นยนตท์ีน่ ามาใชง้านจะไดร้บัการฝึกฝนดว้ยแบบจ าลอง AI ผ่านเทคโนโลยี
คอมพิวเตอรว์ทิศันเ์พือ่ตรวจจบัวตัถุต่างชนิดต่างขนาดกนั ตวัอย่างเชน่ การคดัเลอืก สนิคา้ทีบ่รรจอุยู่ใน
กล่องกระดาษ หุ่นยนตท์ีไ่ดร้บัการฝึกฝนดงักล่าวขา้งตน้ จะสามารถคดัเลอืกและเก็บกล่องไวท้ีใ่นสถานที่
ที่ตอ้งการ นอกจากนีย้งัสามารถยกของขึน้และยกของสิง่ของเดียวกนัลงจากลอ้เลือ่นดว้ยความแม่นย า
บวกกบัความเรว็ทีเ่รว็ขึน้อกีดว้ย ตวัอย่างดงัแสดงในดงัรูปที ่5.11  
 

 

 

   
รูปที ่5.11 หุ่นยนตท์ีก่ าลงับรรจสุิง่ของบนสายพานการล าเลยีง [32] 

  
 
 
 
 
 
 



นอกจากแอปพลเิคชนัการใชง้านขา้งตน้แลว้ หุ่นยนตย์งัถูกน าไปใชง้านเฉพาะอกีหลายงาน เชน่  
 

• การใชง้านหุ่นยนตด์า้นการทหาร ซึง่แสดงตวัอย่างไดด้งัรูปที ่5.12  
 

 
   

รูปที ่5.12 หุ่นยนตภ์าคสนามทีใ่ชใ้นการทหาร [33] 
  

• การใชง้านหลายอย่างในสภาพแวดลอ้มทีอ่นัตรายต่อผูค้น เชน่ การตรวจสอบวสัดุ
กมัมนัตภาพรงัส ีซึง่แสดงตวัอย่างไดด้งัรูปที ่5.13 รวมถงึการตรวจจบัระเบดิ การทิง้ระเบดิ การ
คน้หา ผูร้อดชวีติในซากปรกัหกัพงัทีไ่ม่มั่นคงและการส ารวจเหมอืง   

 

 
   

รูปที ่5.13 หุ่นยนตท์ีถ่กูใชส้ ารวจโรงไฟฟ้านิวเคลยีรเ์มอืงฟูกูชมิ่า ประเทศญีปุ่่น [34] 
   

รวมถงึในบางสถานการณท์ี ่ทีหุ่่นยนตถ์ูกน าไปใชใ้นทีซ่ ึง่มนุษยไ์ม่สามารถด ารงอยู่ได ้เชน่ ใน
อวกาศ ในทีท่ีม่ีความรอ้นสูงหรอืในทีก่กัเก็บวตัถุทีม่ีรงัสอนัตราย รวมถงึใตน้ ้าเพือ่คน้หาซากเรอือบัปาง 
ดงัแสดงตวัอย่างในรูปที ่5.14  

 



 
 

รูปที ่5.14 หุ่นยนตส์ ารวจใตน้ ้าทีค่ลา้ยมนุษย ์[35] 
  

• การใชง้านหุ่นยนตด์า้นการศึกษา หุ่นยนตย์ังถูกน าไปใชใ้นดา้นการศึกษา เพื่อเป็น
เครือ่งมอืชว่ยสอนสะเต็ม (STEM: Science, Technology, Engineering และ Mathematics) 
อกีดว้ย เชน่ หุ่นยนต ์KidBright AI Bot ดงัรูปที ่5.15  

 

 

  
รูปที ่5.15 หุ่นยนต ์KidBright AI Bot  

  

5.5.5 ระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
ระบบผูเ้ช ีย่วชาญ คอื อะไร  
ระบบผูเ้ชีย่วชาญ (Expert systems) [36] เป็นระบบการตดัสนิใจบนพืน้ฐานคอมพิวเตอร ์

ที่น่าเชือ่ถอืและมีการโตต้อบกนัได ้ซึง่ใชข้อ้เท็จจรงิต่างๆ และวิทยาการศกึษาส านึก (Heuristics) เพื่อ
แกปั้ญหาการตดัสินใจที่ซบัซอ้น ซึง่ถือไดว้่าอยู่ในระดบัสูงสุดของสติปัญญาและความเชีย่วชาญของ
มนุษย ์ 
   

ระบบผูเ้ช ีย่วชาญในดา้นปัญญาประดษิฐ ์ 
ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI สามารถแกไ้ขปัญหาต่างๆ มากมาย ซึง่โดยทั่วไปแลว้จะตอ้งอาศยั

ผูเ้ชีย่วชาญที่เป็นมนุษยใ์นการแกไ้ข ปัญญาประดษิฐแ์ละระบบผูเ้ชีย่วชาญสามารถแสดงและใหเ้หตุผล
เกีย่วกบัความรูใ้นบางขอบเขตได ้  

ระบบผูเ้ชีย่วชาญ กล่าวไดว้่า เป็นบรรพบุรุษของระบบปัญญาประดษิฐ ์การเรยีนรูเ้ชงิลกึและระบบ
การเรยีนรูข้องเครือ่ง ในปัจจบุนั  
  

คุณลกัษณะของระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
คุณลกัษณะของระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI ประกอบดว้ย  



• ระดบัความเชีย่วชาญสูงสุด: ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI น าเสนอความเชีย่วชาญระดบั
สูงสุด ซึง่จะใหค้วามมปีระสทิธภิาพ (Efficiency) ความแมน่ย า (Accuracy) และการ
แกปั้ญหาเชงิจนิตนาการ (Imaginative problem-solving)   

• การตอบสนองในเวลาทีถู่กตอ้ง: ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI จะโตต้อบกบัผูใ้ชใ้นชว่งเวลา
ทีส่มเหตสุมผล โดยทีเ่วลาทัง้หมดจะตอ้งนอ้ยกว่าเวลาทีผู่เ้ช ีย่วชาญด าเนินการเพือ่ใหไ้ด ้
วธิกีารแกปั้ญหาทีถู่กตอ้งทีสุ่ดส าหรบัปัญหาเดยีวกนั  

• ความน่าเชือ่ถอืทีด่:ี ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI ตอ้งมคีวามน่าเชือ่ถอืและจะตอ้งไมส่รา้ง
ความผดิพลาดใดๆ ใหเ้กดิขึน้  

• กลไกทีม่ปีระสทิธภิาพ: ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI ตอ้งมกีลไกทีม่ปีระสทิธภิาพในการ
จดัการความรูท้ีม่อียู่  

• ความสามารถจดัการกบัการตดัสนิใจและปัญหาทีท่า้ทายได:้ ระบบผูเ้ชีย่วชาญ
สามารถจดัการปัญหาการตดัสนิใจทีท่า้ทายต่างๆ และน าเสนอแนวทางแกไ้ขทีส่อดคลอ้งกบั
ปัญหาขา้งตน้  

 

องคป์ระกอบของระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
ระบบผูเ้ชีย่วชาญใน AI ประกอบดว้ยส่วนประกอบ 3 ส่วน ดงัรูปที ่5.16 โดยองคป์ระกอบแต่ละ

ส่วนมรีายละเอยีดดงัต่อไปนี:้    
  

 
 

รูปที ่5.16 องคป์ระกอบทัง้ 3 ของระบบเชีย่วชาญ [37] 
  

• ส่วนต่อประสานกบัผูใ้ช ้(User interface): ส่วนต่อประสานกบัผูใ้ช ้เป็นส่วนส าคญั
ทีสุ่ดของซอฟตแ์วรร์ะบบผูเ้ชีย่วชาญ ส่วนประกอบนีน้ าค าถามของผูใ้ชใ้นรูปแบบทีส่ามารถ
อ่านไดแ้ละส่งค าถามนีไ้ปยงัเครือ่งอนุมาน (Inference engine) หลงัจากน้ันมนัจะแสดง
ผลลพัธต์่างๆ แก่ผูใ้ช ้ในทางกลบักนั มนัคอื ตวัประสาน (Interface) ทีช่ว่ยใหผู้ใ้ชส้ือ่สาร
กบัระบบผูเ้ชีย่วชาญ  

• เครือ่งอนุมาน (Inference engine): เครือ่งอนุมาน คอื สมองของระบบเชีย่วชาญ ซึง่
บรรจุไปดว้ยกฎต่างๆ เพื่อใชแ้กปั้ญหาเฉพาะ เครือ่งอนุมานอา้งอิงความรูจ้ากฐานความรู ้
(Knowledge base) โดยจะเลือกขอ้เท็จจรงิและกฎที่จะใชเ้มื่อพยายามตอบค าถามของ
ผูใ้ช ้และจะใหเ้หตุผลเกีย่วกบัขอ้มูลในฐานความรู ้นอกจากนีย้งัชว่ยในการอนุมานปัญหา
เพือ่หาผลเฉลย ส่วนประกอบนีย้งัมปีระโยชนใ์นการก าหนดขอ้สรุปอกีดว้ย  

• ฐานความรู ้(Knowledge base): ฐานความรู ้คอื ทีเ่ก็บขอ้มูลขอ้เท็จจรงิต่างๆ โดยทีจ่ะ
เก็บความรูท้ ัง้หมดเกีย่วกบัโดเมนปัญหา ฐานความรูนี้เ้ปรยีบเสมือนภาชนะบรรจุความรู ้
ขนาดใหญ่ทีไ่ดร้บัจากผูเ้ชีย่วชาญต่างๆ เฉพาะสาขา  

  

ประโยชนข์องระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
ประโยชนท์ีไ่ดร้บัของระบบผูเ้ชีย่วชาญ มดีงัตอ่ไปนี ้ 
• ชว่ยเพิม่คุณภาพการตดัสนิใจ  



• ลดค่าใชจ้่ายในการปรกึษาผูเ้ชีย่วชาญเพือ่แกปั้ญหา  
• ใหค้ าตอบแกปั่ญหาตา่งๆ อย่างรวดเรว็และมปีระสทิธภิาพดว้ยความเชีย่วชาญเฉพาะดา้น  
• สามารถรวบรวมความเชีย่วชาญทีห่าไดย้ากและใชม้นัอย่างมปีระสทิธภิาพ  
• เสนอค าตอบทีม่ ัน่คงส าหรบัปัญหาทีเ่กดิขึน้ซ า้ซาก  
• รกัษาระดบัของขอ้มลูทีส่ าคญัไว ้ 
• ชว่ยใหเ้ราไดร้บัค าตอบต่างๆ ทีร่วดเรว็และแม่นย า  
• มคี าอธบิายทีเ่หมาะสมส าหรบัการตดัสนิใจ  
• มคีวามสามารถในการแกปั้ญหาทีซ่บัซอ้นและทา้ทาย  
• สามารถท างานไดอ้ย่างต่อเน่ืองโดยไมม่อีารมณต์งึเครยีดหรอืเหน่ือยลา้  

  

ขอ้จ ากดัต่าง ๆ ของระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
แมว้่าระบบผูเ้ชีย่วชาญจะสามารถท างานไดอ้ย่างด ีแต่ระบบยงัมขีอ้จ ากดัต่างๆ ดงัตอ่ไปนี ้ 
• ระบบไม่สามารถตอบสนองอย่างสรา้งสรรคใ์นสถานการณพ์เิศษ  
• ขอ้ผดิพลาดต่างๆ ในฐานความรูอ้าจน าไปสูก่ารตดัสนิใจทีผ่ดิพลาด  
• ค่าบ ารุงรกัษาของระบบผูเ้ชีย่วชาญมรีาคาแพงเกนิไป  
• แต่ละปัญหามคีวามแตกต่างกนัออกไป ดงัน้ันการแกปั้ญหาจากผูเ้ชีย่วชาญทีเ่ป็นมนุษยจ์งึ

อาจแตกต่างกนัและสรา้งสรรคม์ากขึน้  
  

ตวัอย่างการประยุกตใ์ชง้านระบบผูเ้ช ีย่วชาญ  
การประยุกตใ์ชง้านระบบผูเ้ชีย่วชาญ มดีงัตอ่ไปนี ้ 
• การจดัการขอ้มลู   
• โรงพยาบาลและสถานพยาบาล  
• การวเิคราะหเ์งนิกู ้ 
• การตรวจหาไวรสั  
• การวางแผนและการก าหนดเวลา  
• การซือ้ขายในตลาดหุน้  
• การจดัตารางการบนิและตารางการขนสง่สนิคา้  

  

5.6 บทสรุป  

AI ซึง่บรรจุไปดว้ยศาสตรห์ลกัทัง้ 5 สาขา เชน่ 1) การเรยีนรูข้องเครือ่ง 2) การประมวลผลภาษาธรรมชาติ 3) 
คอมพิวเตอรว์ิดีทศัน  ์4) หุ่นยนต ์และ 5)ระบบเชีย่วชาญ กล่าวไดว้่า ถูกออกแบบมาเพื่อสรา้งเครือ่งจกัรที่มี
พฤตกิรรมคลา้ยคลงึหรอืเลยีนแบบมนุษย ์รวมทัง้มีความสามารถในการท าความเขา้ใจและเรยีนรูอ้งคค์วามรูต้่างๆ 
เชน่ การรบัรู ้การเรยีนรู ้การใหเ้หตุผล การมีปฏสิมัพนัธร์ะหว่างมนุษยก์บัเครือ่งจกัร การแกปั้ญหาต่างๆ ไดอ้ย่าง
ถูกตอ้งและแม่นย า  

ในปัจจุบัน AI มีการพัฒนาที่รวดเร็วและกา้วหน้าเป็นอันมาก AI เหล่านี้จึงถูกน ามาใชเ้พื่อเพิ่ม
ประสทิธภิาพการท างานในดา้นต่างๆ เพือ่อ านวยความสะดวกในการใชช้วีติประจ าวนั รวมทัง้การท างานแทนมนุษย ์
เชน่ งานดา้นอุตสาหกรรมโรงงาน คลงัสินคา้ ยานยนต  ์การศึกษา การขนส่ง การแพทย ์อาหารและการบรกิาร 
ธนาคารและพาณิชยอ์เิล็กทรอนิกส ์นอกจากนี ้AI บางชนิดยงัถูกพฒันาขึน้เพือ่ท างานทีม่คีวามยากซบัซอ้น หรอื
งานทีอ่าจมอีนัตรายต่อชวีติ เชน่ หุ่นยนตใ์นงานดา้นการทหาร การกูภ้ยั การส ารวจใตน้ ้า  
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