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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อออกแบบและพัฒนาแอปพลเิคชันบนมอืถือโดยใช้เทคนิคตัวต่อบล็อกภาพเพื่อสร้าง
ชุดการเคลื่อนไหวอัตโนมัตสิ าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ รวมถึงการประเมินประสิทธิภาพการใช้งานแอป
พลิเคชันและการศึกษาความพึงพอใจของผู้ใช้งาน ในการด าเนินการวิจัย ADDIE Model ถูกน ามาใช้ในการ
วิเคราะหค์วามต้องการและปญัหาของผู้ใช้ การออกแบบระบบเพื่อพัฒนาแอปพลิเคชัน การพัฒนาช้ินส่วน
หุ่นยนต์และโปรแกรม การน าระบบไปทดสอบกับกลุ่มเป้าหมาย และการประเมินผลการใช้งานเพื่อปรบัปรุงและ
เพิ่มประสิทธิภาพการใช้งาน ผลทีไ่ด้ประกอบด้วยแอปพลเิคชันควบคุมหุ่นยนต์ที่ถูกพัฒนาด้วยภาษาจาวา ใน 
Android Studio โดยใช้ไลบรารี WebView และ BluetoothAdapter หุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์ประกอบด้วย
ฮารด์แวร์ Arduino Nano, Expansion Board, Servos, และ Bluetooth HC-05 กลุ่มเป้าหมายในการวิจัย
ประกอบด้วยผู้เชี่ยวชาญจากมหาวิทยาลัยราชภัฏศรีสะเกษจ านวน 3 คน และกลุ่มเยาวชนระดับมัธยมศึกษา
ตอนปลายจ านวน 30 คน สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูลคือ การหาค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
ผลการวิจัยพบว่า แอปพลิเคชันท่ีพัฒนาขึ้นสามารถควบคุมหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยดไ์ด้อย่างมปีระสิทธิภาพ มีความ
ง่ายต่อการใช้งานทุกเวลาและทุกสถานท่ี แอปพลิเคชันสามารถสร้างรูปแบบการควบคุม บันทึก และโหลดมาใช้
งานได้ รวมถึงสามารถเลือกหุ่นยนต์ที่ต้องการติดต่อและส่งรหสัการควบคุมเพื่อให้หุ่นยนตไ์ด้ หุ่นยนตฮ์ิวแมน
นอยด์ที่พัฒนาขึ้นโดยใช้ Arduino ยังมีราคาถูก ผลการประเมินจากผู้เชี่ยวชาญและผู้ใช้งานพบว่าแอปพลิเคชันนี้
มีความถูกต้องและมีประสิทธิภาพสูง ค่าเฉลี่ยความพึงพอใจโดยรวมของผู้ใช้งานอยู่ในระดับมาก (ค่าเฉลี่ย = 
4.45, S.D. = 0.53) โดยมีความพึงพอใจมากท่ีสุดในด้านความรวดเร็วในการเรยีนรู้ (ค่าเฉลี่ย = 4.63, S.D. = 
0.34) งานวิจัยนี้ยังแสดงให้เห็นถึงความเหมาะสมของแอปพลิเคชันส าหรับผู้ใช้งานในทุกระดับชั้นการศึกษา 
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ABSTRACT 
This research aims to design and develop a mobile application using block-based coding 
techniques to create automatic motion control sets for humanoid robots, as well as to 
evaluate the application’s performance and user satisfaction. The ADDIE Model was employed 
to analyze user needs and problems, design the system and application, develop components 
and programs, test the system with the target group, and evaluate the application to improve 
and enhance its performance. The resulting application was developed using JAVA in Android 
Studio with WebView and BluetoothAdapter libraries. The humanoid robot comprises 
hardware components such as Arduino Nano, Expansion Board, Servos, and Bluetooth HC-05. 
The target group for the research included three experts from Sisaket Rajabhat University and 
thirty senior high school students. Statistical methods used for data analysis included 
calculating the mean and standard deviation. Results show that the developed application 
could effectively control humanoid robots, making it easy to use anytime and anywhere. The 
application can create, save, and load control patterns and select the desired robot to 
connect with and send control codes to make the robot move. The humanoid robot 
developed using Arduino is also cost-effective. Evaluations from experts and users revealed 
that the application is highly accurate and efficient. The overall user satisfaction average was 
high (mean = 4.45, S.D. = 0.53), with the highest satisfaction in the aspect of learning speed 
(mean = 4.63, S.D. = 0.34). This research demonstrates the application’s suitability for users 
across all educational levels. 
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บทน า 
 การพัฒนาแอปพลิเคชันบนมือถือที่เกี่ยวข้องกับหุ่นยนต์เพื่อใช้ในการสรา้งรูปแบบกิจกรรมในช้ันเรยีนมี
บทบาทส าคัญในการส่งเสริมการเรียนรู้ในวิชาวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรม และคณติศาสตร์ (STEM) การ
ใช้หุ่นยนต์ในกิจกรรมการเรียนการสอนช่วยพัฒนาทักษะการคดิเชิงตรรกะ การแก้ปัญหา และการท างานร่วมกัน 
นอกจากน้ียังช่วยเพิ่มแรงจูงใจในการเรยีนรู้ของผู้เรียน งานวิจัยของ Julià & Antolí (2019) พบว่าการใช้
หลักสตูรการเรยีนรู้แบบแอคทีฟท่ีใช้หุ่นยนต์สามารถเพิ่มแรงจูงใจในการเรยีนรู้ของผู้เรียนได้อย่างมีนัยส าคัญ 
งานวิจัยโดย Kopcha, et al. (2017) ได้พัฒนาหลักสตูรสะเต็มที่ผสานการใช้หุ่นยนต์ในการเรียนรู้ผ่านการ
ออกแบบการศึกษาท่ีเน้นการปฏิบตัิจริง ซึ่งช่วยให้ผู้เรยีนเข้าใจแนวคดิทางวิศวกรรมและเทคโนโลยีได้ดยีิ่งข้ึน 
นอกจากน้ี การใช้หุ่นยนต์ในห้องเรียนยังช่วยเสริมสร้างทักษะการคดิเชิงค านวณและการเขียนโปรแกรม งานวิจัย
โดย Karaahmetoğlu & Korkmaz (2019) แสดงให้เห็นว่าการใช้หุ่นยนต์ Arduino ในการเรียนการสอนช่วย
พัฒนาทักษะการคิดเชิงค านวณของผู้เรียนได้เป็นอยา่งดี งานวิจัยโดย Khine (2017) ยังเน้นถึงความส าคัญของ
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การน าหุ่นยนตม์าใช้ในวิชาวิทยาศาสตรแ์ละคณติศาสตร์ ซึ่งช่วยให้ผูเ้รียนสามารถเรียนรู้ผา่นการทดลองและการ
สร้างแบบจ าลองได้อย่างมีประสิทธิภาพ ในประเทศไทยการใช้หุ่นยนต์ในการศึกษาก็ได้รับความสนใจอย่างมาก 
ศูนย์วิทยาศาสตร์เพื่อการศึกษารังสิตได้ด าเนินโครงการพัฒนาและจดัการเรียนรูส้ะเต็มศึกษาผ่านการแข่งขัน
หุ่นยนต์ (STEM Education Robot Competition) ซึ่งมีวตัถุประสงค์เพื่อให้ผู้เรียนมีความรู้และทักษะด้าน
วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรมศาสตร์ และคณติศาสตร์ โดยเปดิโอกาสใหผู้้เรยีนได้แสดงออกถึงความคิด
ริเริม่สรา้งสรรค์และการน าความรูม้าประดิษฐ์หุ่นยนตเ์พื่อการแข่งขัน (Thailand Plus, 2566)  
 การใช้หุ่นยนต์และแอปพลิเคชันบนมือถือในการสอนมีข้อได้เปรยีบหลายประการเมื่อเปรียบเทียบกับการ
ใช้รูปแบบการสอนปกติ งานวิจัยโดย Wang, et al. (2023) พบว่าผู้เรียนท่ีใช้หุ่นยนต์ในการเรียนรู้มีความเข้าใจ
ในเนื้อหามากขึ้นและมีทักษะในการแก้ปัญหาทีด่ีกว่าผู้เรียนท่ีใช้วิธีการเรยีนการสอนแบบดั้งเดมิ นอกจากน้ี 
งานวิจัยโดย Sang, et al. (2023) ยังพบว่าการใช้หุ่นยนต์ในการเรยีนการสอนช่วยเพิ่มผลการเรียนรู้และทักษะ
การคิดเชิงค านวณของนักเรียนไดอ้ย่างมีนัยส าคญั งานวิจัยของ Ortiz (2015) แสดงให้เห็นว่าการใช้หุ่นยนต์ใน
การสอนคณิตศาสตร์ช่วยพัฒนาทักษะการแก้ปัญหาและการใช้เหตผุลทางคณิตศาสตร์ของนักเรียนไดด้ีกว่าการ
สอนแบบปกติ ถึงแม้การใช้หุ่นยนต์ในวงการศึกษามีประโยชน์มากมาย แต่ยังคงมีข้อจ ากัดหลายประการที่ต้อง
พิจารณา คือค่าใช้จ่ายสูงในการซือ้ชุดหุ่นยนต์ส าเร็จรูปและซอฟต์แวร์ควบคุม ซึ่งอาจท าให้เป็นภาระทางการเงิน
ส าหรับสถานศึกษาและผู้ปกครอง หลายรายงานระบุว่าชุดหุ่นยนตส์ าเร็จรปูนั้นมีราคาสูงและการบ ารุงรักษาท่ี
ซับซ้อนท าให้การเข้าถึงยากขึน้ โดยเฉพาะในพ้ืนท่ีที่มีทรัพยากรจ ากดั (Wang, Sang, Huang, Li & Guo, 2023) 
นอกจากน้ี การพัฒนาหุ่นยนต์เองต้องใช้ความรู้ทางด้านการออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ กลไกอิเล็กทรอนิกส์ การ
เชื่อมต่อหุ่นยนต์ ความรู้ในการพฒันาซอฟต์แวร์ และการควบคมุการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ ซึ่งไม่ใช่ทุกคนจะมี
ทักษะเหล่านี้ ท าให้การพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับการศึกษาเองมีความท้าทายอย่างมาก (Lédeczi, et al., 2019) 
 จากประโยชน์ ปัญหาและอุปสรรคดังกล่าวข้างต้น ผู้วิจยัจึงได้ออกแบบและพัฒนาแอปพลเิคชันส าหรับ
การสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิว้ยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพเพื่อควบคุมหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์ ทั้งนี้ไดใ้ช้
ผู้เชี่ยวชาญเพื่อประเมินประสิทธิภาพการใช้งานแอปพลิเคชัน และศกึษาความพึงพอใจของผู้ใช้ต่อการใช้งาน
แอปพลิเคชันดังกล่าว 
 

วิธีด าเนินการวิจัย 
 ในการด าเนินการวิจัยได้ใช้ ADDIE Model (Dick, Carey & Carey, 2015) มาวิเคราะห์ ออกแบบ และ
พัฒนา ขั้นตอนประกอบด้วย การวิเคราะห์ (Analysis) โดยเริ่มจากการศึกษาความต้องการและปัญหาของผู้ใช้
เพื่อก าหนดเป้าหมายและคณุสมบตัิที่ต้องการในการพัฒนาหุ่นยนต์ การออกแบบ (Design) เป็นขั้นตอนต่อไปท่ี
มีการวางแผนและสร้างแบบจ าลองของระบบและแอปพลเิคชันควบคุมหุ่นยนต์ การพัฒนา (Development) 
เป็นการสร้างช้ินส่วนและการเขียนโปรแกรมที่ตรงตามแบบจ าลองที่ออกแบบไว้ การน าไปใช้ 
(Implementation) เป็นการทดสอบระบบกับกลุม่เป้าหมายจริงเพือ่ให้แน่ใจว่าระบบท างานได้อยา่งถูกต้อง    
ในขั้นตอนนี้ กลุ่มเป้าหมายที่ท าการทดสอบประกอบด้วยเยาวชนระดับมัธยมศึกษาตอนปลายจ านวน 30 คน ที่
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เข้าร่วมงานสัปดาห์วิทยาศาสตร์ของมหาวิทยาลัยราชภัฏศรีสะเกษในวันที่ 7 สิงหาคม 2566 กลุ่มตัวอย่างถูก
คัดเลือกโดยการประกาศรับสมัครผ่านช่องทางเว็บไซต์ของมหาวิทยาลัยราชภัฏศรีสะเกษ ในขั้นตอนการสมคัรจะ
ใช้แบบทดสอบออนไลน์เพื่อประเมินความสนใจ ความรู้พื้นฐานเกีย่วกับการใช้งานเทคโนโลยีและหุ่นยนต์ โดยน า
ผลลัพธ์ที่ได้มาประเมินความเหมาะสมและความพร้อมในการเข้าร่วมการทดสอบ ข้ันตอนสุดท้ายคือการ
ประเมินผล (Evaluation) เพื่อตรวจสอบและวดัผลการใช้งานระบบ พร้อมท้ังรวบรวมความคิดเห็นเพือ่ปรับปรุง
ระบบให้มีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 
  1. ขั้นตอนการวิเคราะห์ความต้องการของระบบ (Analysis)  
    จากปัญหาที่พบในปัจจุบันการใช้หุ่นยนต์เพื่อการศึกษาส าหรับเยาวชนมีอุปสรรคหลายประการ 
ได้แก่ ชุดหุ่นยนต์ส าเร็จรูปมีราคาแพง ข้ันตอนในการบ ารุงรักษาท่ีซบัซ้อนทั้งในด้านฮาร์ดแวร์หุ่นยนต ์ด้าน
ซอฟต์แวร์ในตัวหุ่นยนต์ และด้านซอฟต์แวร์ที่ใช้สื่อสารกับหุ่นยนต์ และหากต้องการพัฒนาหุ่นยนตม์าใช้เอง
ผู้พัฒนาต้องมีความรู้ทั้งด้านฮาร์ดแวร์หุ่นยนต์ ความรู้ในการเขียนโปรแกรมบนอุปกรณไ์มโครคอนโทรลเลอร์ 
นอกจากนี้การพัฒนาเองยังมีข้อจ ากัด คือ หากต้องการเปลี่ยนรูปแบบการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ใหม่ ต้องเริ่ม
จากการวิเคราะห์และออกแบบท่าทาง เขียนโปรแกรม คอมไพล์ และโหลดสูร่ะบบใหม่ ปัญหาดังกล่าวผู้วิจัยได้
รวบรวม แล้วน าไปแยกแยะ วิเคราะห์ และออกแบบแนวทางแก้ไขปัญหาในข้ันตอนถัดไป 
  2. ข้ันตอนการออกแบบระบบ (Design) แบ่งออกเป็น 3 ส่วนคือ  
    2.1 การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ เริม่ต้นจากการศกึษาการออกแบบช้ินส่วนของ
หุ่นยนต์ด้วยซอฟต์แวร์ CAD 3D ที่มีช่ือว่า Tinkercad ขั้นตอนการผลิตจะถูกพิมพ์ด้วยเส้นใยพลาสตกิผ่าน
เครื่องพิมพ์ 3 มิติ ผลที่คือ โครงสร้างหุ่นยนต์จ านวน 10 ช้ิน ได้แก่ หัวท่ีมีลักษณะคล้ายมนุษย์จ านวน 1 ช้ิน    
ตัวหุ่นยนต์ที่ออกแบบให้มลีักษณะคล้ายกับล าตัวของมนุษย์จ านวน 1 ช้ิน แขนบนซ้ายและขวาจ านวน 2 ช้ิน 
แขนล่างซ้ายและขวาท่ีติดกับมือจ านวน 2 ช้ิน ขาซ้ายและขวาจ านวน 2 ช้ิน และเท้าซ้ายและขวาจ านวน 2 ช้ิน 
สิ่งที่ควรค านึงในขั้นตอนนี้ คือ การออกแบบจุดเช่ือมต่อระหว่างช้ินส่วนของหุ่นยนต์ที่ต้องใช้เซอร์โวเป็นข้อต่อใน
การเคลื่อนไหว ส าหรับฮารด์แวร์ในการท างานและควบคมุหุ่นยนต์ประกอบด้วย ไมโครคอนโทรลเลอร ์บอร์ด
ขยาย อุปกรณส์่งสญัญาณบลูทูธ แหล่งจ่ายไฟ และเซอร์โวจ านวน 9 ตัว 
    2.2 การออกแบบสถาปัตยกรรมที่ใช้พัฒนาซอฟต์แวร์ส าหรับการสร้างชุดควบคุมการเคลื่อนไหว
ของหุ่นฮิวแมนนอยด์ ประกอบด้วยสถาปัตยกรรม 3 ระดับช้ัน คือ (1) ระดับชั้นบนสุดเป็นการออกแบบชุดค าสั่ง
ควบคุมการเคลื่อนไหวท่ีใกล้ชิดกบัผู้ใช้งาน ถูกพัฒนาด้วยเครื่องมือการเขียนโปรแกรมแบบบล็อก (Weintrop,  
et al., 2017) การใช้งานผู้ใช้สามารถลากและวางบล็อกโค้ดเพื่อก าหนดพฤติกรรมหุ่นยนต์ ด้วยเหตุนีผู้้ใช้จึงไม่
จ าเป็นต้องมีความรู้ด้านโปรแกรมมิ่ง (2) ระดับชั้นแปลงความหมายท าหน้าที่แปลงบล็อกโคด้ที่ผู้ใช้ลากวางให้
เป็นข้อมูลที่สามารถส่งไปยังหุ่นยนต์ไดร้ะดบัช้ันนี้ถูกพัฒนาโดยใช้ภาษา Java ที่ท างานบนระบบปฏิบตัิการ   
แอนดรอยด์ และ (3) ระดับชั้นสื่อสารถูกพัฒนาโดยใช้ภาษาจาวา ผา่นการเรยีก API ที่มีช่ือว่า 
BluetoothAdapter ท าหน้าที่เปดิ ปิด รับ และส่งข้อมูลผ่านบลูทูธของมือถือไปยังหุ่นยนต์     
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   2.3 การออกแบบบล็อกภาพ จากงานวิจัยการประยุกต์ใช้บล็อกภาพและหุ่นยนต์เพื่อใช้เรียนรู้
ส าหรับการเขียนโปรแกรม (Rahaman, et al., 2020) การสร้างหุ่นยนต์ราคาประหยัดในการเรียนรู้เกีย่วกับ
หุ่นยนต์ (Saleiro, et al., 2013) และการประยุกต์ใช้บล็อกภาพในโรงงานอุตสาหกรรม (Weintrop, et al., 
2017) งานวิจัยท้ังสามประยุกต์ใช้บล็อกภาพมาตราฐานในไลบรารี Blockly ยังพบข้อด้อย คือ รูปแบบท่ีใช้ไม่มี
ความยืดหยุ่น และไมส่ื่อความหมาย ด้วยเหตุนีผู้้วิจัยจึงมีแนวความคดิที่จะพัฒนาบล็อกค าสั่งแบบก าหนดเอง ใน
การเคลื่อนไหวของหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์ภายใน 1 ชุดค าสั่ง สามารถอธิบายโดยใช้รูปแบบ คือ ช้ินส่วน(ท่าทาง:
อักษรสื่อสารผ่านบลูทูธ) ไดด้ังนี้ หัว(มองตรง:A, หันซ้าย:B, หันขวา:C) แขน(แนบล าตัว:D, ยกแขนซ้าย:E, ยก
แขนขวา:F, ยื่นมาด้านหน้า:G) และ ขา(เดินหน้า 1 ก้าว:H, ถอยหลัง 1 ก้าว:I, ยกขาซ้าย:J, ยกขาขวา:K, ยืนนิ่ง:
L) หลังจากนั้นเข้าสู่ขั้นตอนการออกแบบบล็อกที่ใช้งานผ่านโปรแกรมการออกแบบด้วยบล็อกภาพ (Blockly 
Design) ดังภาพท่ี 1 
 

 
ภาพที่ 1 การออกแบบบล็อกภาพ (Blockly Design)เพื่อใช้ในการควบคุมหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์  

 

    จากภาพท่ี 1 การออกแบบบล็อกภาพเพื่อใช้ในการควบคุมหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยดผ์่านโปรแกรม 
Blockly Design ประกอบด้วยพื้นท่ีในการใช้งาน 4 บริเวณ คือ (A) ใช้เพื่อก าหนดรูปแบบในการน าเข้า (Input) 
รูปแบบแสดงผล (Field) ข้อมูล (Type) และสีที่ใช้ในการแสดงผล (Colour) (B) แสดงผลลัพธ์ที่ได้จากการ
ออกแบบ ในงานวิจัยนีก้ าหนดการเคลื่อนไหวแบบ 1 บล็อกต่อ 1 ชุดค าสั่ง น่ันคือ หุ่นยนต์สามารถเคลือ่นไหวหัว 
แขน และขาได้ในภายในค าสั่งเดียว เมื่อน าหลายชุดค าสั่งน ามาต่อกนัจะเป็นการเคลื่อนไหวแบบต่อเนือ่ง (C) 
รูปแบบการแสดงผลของบล็อกจะถูกเก็บไวใ้นรูปแบบของ JSON และ (D) โค้ด JavaScript ใช้เพื่อแปลง
ความหมายบล็อกภาพเป็นรหสัแบบข้อความก่อนส่งผ่านบลูทูธไปยังหุ่นยนต์  
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      2.4 การออกแบบกิจกรรมเพื่อใช้เรียนรู้การสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อก
ภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ กิจกรรมที่ออกแบบจะถูกน าไปใช้เพื่อประเมินประสิทธิภาพ และศึกษา
ความพึงพอใจต่อการใช้งาน 
  3. ขั้นการพัฒนา (Development)  
      กระบวนการพัฒนาประกอบดว้ยการพัฒนาต้นแบบหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์ต้นทุนต่ า และการพัฒนา
แอปพลิเคชันมือถือส าหรับควบคมุหุ่นยนต์ การพัฒนาต้นแบบหุ่นยนต์เริ่มจากการน าช้ินส่วนท่ีผลติแต่ละชิ้นมา
ประกอบเข้าด้วยกัน ผ่านการเชื่อมต่อเซอรโ์วที่ท าหน้าท่ีเป็นข้อต่อระหว่างช้ิน หลังจากนั้นท าการตดิตัง้
ไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino Nano ที่ท าหน้าท่ีเป็นสมองของหุ่นยนต์ ติดตั้งอุปกรณ์บลูทูธ แบตเตอรี่ เมื่อเสร็จ
แล้วน ามาเช่ือมต่อเพื่อพฒันาโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนไหวฝั่งฮาร์ดแวร์ในสภาพแวดล้อม Arduino IDE และ
ภาษา C++ ขั้นถัดไปเป็นการพัฒนาแอปพลิเคชันมือถือเพื่อใช้ก าหนดรูปแบบการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ผ่าน
การสื่อสารผ่านบลูทูธ การพัฒนานี้อยู่ภายใตส้ภาพแวดล้อม Android Studio ที่ใช้ภาษาจาวา (Java) ผลที่ได้คือ 
หุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ทีส่ามารถเคลื่อนไหวโดยใช้การสื่อสารผ่านบลทููธจากแอปพลิเคชันมือถือที่สามารถก าหนด
รูปแบบการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์  
  4. ขั้นการน าไปใช้ (Implementation)  
    ในการน าแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตวัต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุม
หุ่นฮิวแมนนอยด์ไปใช้งานจริง ผู้วจิัยไดจ้ัดเตรียมทรัพยากรและอุปกรณ์ทั้งหมดให้พร้อมใช้งาน รวมถึงแอปพลิเค
ชันและหุ่นฮิวแมนนอยด์ จากน้ันได้ด าเนินการฝึกอบรมผูส้อนและนกัศึกษาผู้ช่วยเกี่ยวกับวิธีการใช้งานแอปพลิเค
ชันและการควบคมุหุ่นยนต์ เพื่อให้สามารถช่วยเหลือผู้เรียนได้อย่างมีประสิทธิภาพ ในการทดลองใช้งานจริง 
กลุ่มตัวอย่างประกอบด้วยเยาวชนระดับมัธยมศึกษาตอนปลายจ านวน 30 คน ที่เข้าร่วมกิจกรรมการเขียน
โปรแกรมบล็อกภาพเพื่อการบังคบัหุ่นยนต์ ในงานสัปดาห์วิทยาศาสตร์ของมหาวิทยาลัยราชภัฏศรสีะเกษ ผู้เรียน
ได้เรียนรู้การใช้งานโปรแกรมเบื้องต้น การลากวางบล็อกภาพ และการสร้างการเคลื่อนไหวต่างๆ หลังจากนั้นได้
วางแผนการเคลื่อนที่ของหุ่นยนตแ์ละทดลองใช้งานแอปพลิเคชัน เมื่อเสรจ็สิ้นการทดลอง ผู้วิจยัได้รวบรวมข้อมูล
ความพึงพอใจโดยใช้แบบสอบถามระดบั Rating Scale 5 ระดับ และน าข้อมลูที่ไดม้าหาค่าเฉลีย่และส่วน
เบี่ยงเบนมาตรฐาน เพื่อวิเคราะหแ์ละประเมินผลการใช้งานแอปพลเิคชันและหุ่นยนต์ต่อไป  
  5. ขั้นการประเมินผล (Evaluation)  
      ผู้วิจัยได้น าแอปพลเิคชันการสร้างชุดควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นฮิวแมนนอยด์พร้อมด้วยหุ่นฮิว
แมนนอยด์ไปประเมินประสิทธิภาพการท างานโดยผู้เชี่ยวชาญ และศึกษาความพึงพอใจต่อการใช้งานจาก
ผู้ใช้งาน 
 

ผลการวิจัย 
 1. ผลการออกแบบและพัฒนาแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพ
ส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด ์
  1.1 ภาพรวมการท างานของระบบสามารถอธิบายโดยใช้ Sequence Diagram ดังแสดงในภาพที่ 2 
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ภาพที่ 2 ภาพรวมของระบบ 

 

      จากภาพท่ี 2 อ็อบเจ็กต์ของระบบประกอบด้วย ผู้ใช้งาน (User) แอปพลิเคชันมือถือ (App) และ
หุ่นฮิวแมนนอยด์ (Humanoid Robot) การท างานเริม่จากผู้ใช้งานเปิดแอปพลิเคชันใช้งาน ลากบล็อกค าสั่งมา
ต่อกันเป็นชุดเพื่อสร้างชุดควบคุมการเคลื่อนไหวของหุ่นฮิวแมนนอยด์ เมื่อเสร็จท าการบันทึกรูปแบบไว้ใช้งาน 
หลังจากนั้นจะสั่งแอปพลิเคชันใหหุ้่นยนต์เคลื่อนไหว โดยแอปพลเิคชันจะท าการเปิดการเชื่อมต่อหุ่นยนต์ผ่านบลู
ทูธ แปลงชุดข้อมูลการเคลื่อนไหวเป็นรหสัแบบข้อความ เมื่อเชื่อมตอ่ได้จะท าการส่งรหัสชุดการเคลื่อนไหว 
หุ่นยนต์จะท าการบันทึกรหสัไว้ในหน่วยความจ า เมื่อผู้ใช้กดปุ่มสั่งให้หุ่นยนต์เคลื่อนไหว แอปพลิเคชนัจะส่งต่อไป
ยังหุ่นยนต์ เมื่อหุ่นยนต์ได้รับจะเคลื่อนไหวตามรูปแบบท่ีเก็บไว้ในหน่วยความจ า เมื่อเสร็จสิ้นจะแจ้งผลลัพธ์ไปยัง
แอปพลิเคชันเพ่ือแสดงบนหน้าจอการใช้งาน 
   1.2 ผลการพัฒนาแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิว้ยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพส าหรับ
ควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ ตัวแอปพลิเคชันได้ถูกพัฒนาด้วยภาษาจาวา ภายใต้สภาพแวดล้อม Android Studio 
โดยใช้ไลบรารี WebView และ BluetoothAdapter ส าหรับหน้าจอผู้ใช้งานเป็นดังภาพท่ี 3 เริ่มต้นผูใ้ช้จะเลือก
หุ่นยนต์โดยการกดปุ่มหมายเลข 4 และกดปุ่มหมายเลข 5 เพื่อให้เกดิการเชื่อมกับหุ่นยนต์ที่เลือก ในการก าหนด
รูปแบบการเคลื่อนไหวผู้ใช้จะลากบล็อกภาพจากพ้ืนท่ีหมายเลข 7 ไปยังหมายหมายเลข 8 จากตัวอย่างการ
เคลื่อนไหวประกอบด้วย 5 ชุด ไดแ้ก่ 1. หัวมองตรง, แขนยกแขนขวา, ขายืนนิ่ง 2. หัวมองตรง, แขนแนบล าตัว, 
ขาเดินหน้า 1 ก้าว 3. หัวมองตรง, แขนยกแขนซ้าย, ขาเดินหน้า 1 ก้าว 4. หัวมองตรง, แขนยกแขนขวา,        
ขาเดินหน้า 1 ก้าว และ 5. หัวหันซ้าย, แขนแนบตัว, ขายืนนิ่ง และกดปุ่มหมายเลข 6 แอปพลิเคชันจะส่งข้อมูล
ผ่านบลูทูธไปยังหุ่นยนตเ์พื่อใหเ้คลือ่นที่ตามที่ผู้ใช้ก าหนดไว้ 
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ภาพที่ 3 หน้าจอผู้ใช้งาน 

 

  1.3 ผลการออกแบบหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์แสดงดังภาพที่ 4 ประกอบด้วยฮาร์ดแวร์ 2 ส่วนคือ ส่วน
โครงสร้างหุ่นยนต์ที่พิมพ์จากเครื่องพิมพ์ 3 มิติประกอบด้วยช้ินส่วนแขน ขา และล าตัวรวมกันทั้งสิ้นจ านวน 9 
ช้ิน ในส่วนหัวหุ่นยนต์ใช้การพับกระดาษแข็งพิมพ์สเีพื่อให้ไดรู้ปลักษณ์ที่เป็นมิตร และส่วนฮารด์แวรท์ี่เป็นกลไก
สมองและการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ประกอบด้วย Arduino Nano and Expansion Board ท าหน้าที่เป็น
ศูนย์กลางในการประมวลผล เช่ือมต่อกับ Servos จ านวน 9 ตัวเพือ่ท าหน้าท่ีเป็นข้อต่อของหุ่นยนต์ และเชื่อมต่อ
กับ Bluetooth HC-05 เพื่อใช้ในการสื่อสารและรับส่งข้อมูลชุดการเคลื่อนไหวจากแอปพลิเคชันท่ีสร้างขึ้น 

 
(A) ด้านหน้าหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด์ 

 
(B) ด้านหลังหุ่นยนตฮ์ิวแมนนอยด ์

ภาพที่ 4 ต้นแบบหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ 
 

 
 
 



 

` 
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 2. ผลการประเมินประสิทธิภาพแอปพลิเคชัน 
   จากต้นแบบแอปพลิเคชันส าหรับการสร้างชุดควบคุมการไหวอัตโนมัติของหุ่นยนต์ และต้นแบบหุ่น 
ฮิวแมนนอยด์แบบ 9 เซอร์โว (Servos) ได้น าเสนอต่อผู้เชี่ยวชาญจากมหาวิทยาลยัราชภฏัศรสีะเกษจ านวน 3 
คน ประกอบด้วย อาจารย์ประจ าสาขาวิทยาการคอมพิวเตอรจ์ านวน 1 คนเป็นผู้มีความรู้ความเข้าใจในเทคนิค
การพัฒนาแอปพลิเคชันและการควบคุมหุ่นยนต์ อาจารย์ประจ าสาขาคอมพิวเตอร์ศึกษาจ านวน 1 คนเป็นผู้มี
ความรู้ความเข้าใจในกระบวนการออกแบบและพัฒนาสื่อการเรยีนรูด้้วยเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์ และอาจารย์
ประจ าสาขาวิศวกรรมซอฟต์แวร์จ านวน 1 คนเป็นผู้มีความเชี่ยวชาญในการวิเคราะห์และประเมินประสิทธิภาพ
ของระบบซอฟต์แวร์และการออกแบบสถาปัตยกรรมซอฟต์แวร์ ในการทดสอบผู้เชี่ยวชาญแต่ละคนจะท าการ
เปิดแอปพลิเคชันบนมือถือ เข้าใช้งานเมนูหลักและเมนูย่อยตา่งๆ เช่น การตั้งค่า การเลือกหุ่นยนต์ และการสร้าง
ชุดการเคลื่อนไหว จากนั้นจะใช้เทคนิคตัวต่อบล็อกภาพในการลากและวางบล็อกภาพเพื่อก าหนดการเคลื่อนไหว
ของหัว แขน และขาของหุ่นยนต์ ท าการบันทึกผลการทดสอบจ านวน 10 ครั้งเพ่ือประเมินความถูกต้องเป็นราย
กรณี ได้แก่ (1) ความถูกต้องในการท างานของเมนูแอปพลิเคชัน (2) ความถูกต้องในการสร้างชุดค าสั่งเคลื่อนไหว
ของแอปพลิเคชัน (3) ความถูกต้องในการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ และ (4) ความถูกต้องความสมัพันธ์ระหว่าง
ชุดค าสั่งในและการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ (Bucinskas, et al., 2022) ผลที่ได้แสดงดังตารางที่ 1 
 

ตารางที่ 1 ผลการประเมินประสทิธิภาพแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อก  
              ภาพส าหรับควบคมุหุน่ฮิวแมนนอยด ์

รายการ 
จ านวนความถกูต้อง 

ร้อยละความถูกต้อง 
ผู้เชี่ยวชาญ 1 ผู้เชี่ยวชาญ 2 ผู้เชี่ยวชาญ 3 

ความถูกต้องในการท างานของ
เมนูแอปพลิเคชัน  

10 10 10 100.00 

ความถูกต้องในการสร้าง
ชุดค าสั่งเคลื่อนไหวของแอป
พลิเคชัน 

10 10 10 100.00 

ความถูกต้องในการเคลื่อนไหว
ของหุ่นยนต์ 

10 10 10 100.00 

ความถูกต้องความสมัพันธ์
ระหว่างชุดค าสั่งในและการ
เคลื่อนไหวของหุ่นยนต ์

10 10 10 100.00 

ค่าเฉลี่ย 100.00 
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  จากตารางที่ 1 สรุปผลการประเมนิจากผู้เช่ียวชาญ พบว่าแอปพลเิคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหว
อัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ มีประสิทธิภาพและมีความถูกตอ้งสูง โดย
ผู้เชี่ยวชาญทั้ง 3 คนให้คะแนนความถูกต้องในการท างานของเมนูแอปพลิเคชัน ความถูกต้องในการสร้างชุดค าสั่ง
เคลื่อนไหวของแอปพลิเคชัน ความถูกต้องในการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ และความถูกต้องความสัมพนัธ์ระหว่าง
ชุดค าสั่งในและการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์เท่ากับ 100 เปอร์เซ็นต์ในทุกรายการ 
 3. ผลการศึกษาความพึงพอใจต่อการใช้งานแอปพลิเคชัน 
   ในการศึกษาความพึงพอใจต่อการใช้งานแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัว
ต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮวิแมนนอยด์ ได้ใช้กลุม่ตัวอย่างจากเยาวชนระดับมัธยมศึกษาตอนปลายจ านวน 
30 คน ท่ีเข้าร่วมงานสัปดาห์วิทยาศาสตร์ของมหาวิทยาลัยราชภฏัศรีสะเกษในวันที่ 7 สิงหาคม 2566 ภายใต้
กิจกรรมการเขียนโปรแกรมบล็อกภาพเพื่อการบังคับหุ่นยนต์ โดยก าหนดรูปแบบการทดสอบเป็นดังนี้ 
   3.1 อธิบายการใช้งานโปรแกรมประกอบด้วย การใช้งานโปรแกรมเบื้องต้น การลากวางบล็อกภาพ 
การสร้างการเคลื่อนไหวใน 1 ชุดส าหรับหัว/แขน/ขา และการสร้างการเคลื่อนไหวแบบต่อเนื่อง 
   3.2 ให้ผู้ใช้วางแผนการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ และทดลองใช้งานแอปพลิเคชัน 
   3.3 เมื่อเสร็จสิ้น ผู้บรรยายสอบถามระดับความพึงใจในด้านต่าง โดยใช้แบบสอบถามแบบ Rating 
Scale 5 ระดับ คือ มากท่ีสดุ มาก ปานกลาง น้อย และน้อยที่สดุ (Likert, 1967) หลังจากนั้นน ามาหาค่าเฉลี่ย 
และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน ผลดงัตารางที่ 2 
 

ตารางที่ 2 ผลการศึกษาความพึงพอใจต่อการใช้งานแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัติด้วยเทคนิคตัว 
              ต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ 

รายการ x̅ S.D. ระดับความคิดเห็น 
1. ความรวดเร็วในการเรียนรู้ 4.63 0.34 มากที่สุด 
2. ความพึงพอใจต่ออินเตอร์เฟส 4.50 0.62 มาก 
3. ความสนุกและความท้าทายในการใช้งาน 4.46 0.53 มาก 
4. ความเข้าใจในการใช้งาน 4.35 0.73 มาก 
5. ความพึงพอใจในความแม่นย าของระบบ 4.32 0.42 มาก 

ค่าเฉลี่ย 4.45 0.53 มาก 
  

    จากตารางที่ 2 ผลการศึกษาความพึงพอใจต่อการใช้งานแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหว
อัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ พบว่าผู้ใช้งานมีความพึงพอใจโดยรวมใน

ระดับมาก (x̅= 4.45, S.D. = 0.53) ในด้านความรวดเร็วในการเรียนรูม้ีความพึงพอใจในระดับมากท่ีสุด (x̅= 

4.63, S.D. = 0.34) ในด้านความพึงพอใจต่ออินเตอร์เฟสมีความพึงพอใจในระดับมาก (x̅= 4.50, S.D. = 0.62) 

ในด้านความสนุกและความท้าทายในการใช้งานมีความพึงพอใจในระดับมาก (x̅= 4.46, S.D. = 0.53) ในด้าน

ความเข้าใจในการใช้งานมีความพงึพอใจในระดับมาก (x̅= 4.35, S.D. = 0.73) และในด้านความพึงพอใจใน



 

` 

39 

ความแม่นย าของระบบมีความพึงพอใจในระดับมาก (x̅= 4.32, S.D. = 0.42) โดยสรุปแสดงให้เห็นว่า 
แอปพลิเคชันมีจุดเด่นในด้านความรวดเร็วในการเรียนรู้ ความพึงพอใจต่ออินเตอร์เฟส ความสนุกและความท้า
ทายในการใช้งาน ความเข้าใจในการใช้งาน และความแม่นย าของระบบ ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจโดยรวมในระดับ
มาก ซึ่งแสดงถึงประสิทธิภาพและความสามารถของแอปพลิเคชันในการตอบสนองต่อความต้องการของผู้ใช้งาน
ได้เป็นอยา่งด ี
 

อภิปรายผล 
 การออกแบบและพัฒนาแอปพลเิคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัติด้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพ
ส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ มอีงค์ประกอบในการท างาน 2 ส่วน คือ ส่วนแอปพลิเคชันการสร้างชุด
เคลื่อนไหวด้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพ และส่วนของหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ ในส่วนแอปพลิเคชันถูกพัฒนาด้วย
ภาษาจาวา ภายใต้สภาพแวดล้อม Android Studio โดยใช้ไลบราร ีWebView และ BluetoothAdapter และ
สว่นหุ่นยนต์ประกอบด้วย ฮารด์แวร์โครงสร้างหุ่นยนต์จ านวน 9 ช้ิน ฮาร์ดแวร์ Arduino Nano and 
Expansion Board ที่เป็นกลไกสมอง และฮาร์ดแวร์ Servos ที่ใช้ในการเคลื่อนไหว และ ฮาร์ดแวร์ Bluetooth 
HC-05 ที่ใช้สื่อสารและรับส่งข้อมลูชุดการเคลื่อนไหว 
 ผลการประเมินจากผู้เชี่ยวชาญ และความพึงพอใจจากผู้ใช้งานต่อแอปพลิเคชันการสร้างชุดเคลื่อนไหว
อัตโนมัตดิ้วยเทคนิคตัวต่อบล็อกภาพส าหรับควบคุมหุ่นฮิวแมนนอยด์ พบว่าคะแนนความถูกต้องจากผู้เชี่ยวชาญ
ในการท างานของเมนูแอปพลิเคชนั ความถูกต้องในการสรา้งชุดค าสั่งเคลื่อนไหวของแอปพลิเคชัน ความถูกต้อง
ในการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์ และความถูกต้องความสัมพันธ์ระหวา่งชุดค าสั่งในและการเคลื่อนไหวของหุ่นยนต์
เท่ากับ 100 เปอร์เซ็นต์ในทุกรายการ ในส่วนผลการศึกษาความพึงพอใจ พบว่า ความพึงพอใจโดยรวมของ
ผู้ใช้งานในระดับมาก เมื่อแยกรายประเด็นพบว่าความพึงพอใจอยู่ในระดับมากส าหรับประเด็น ความพึงพอใจต่อ
อินเตอร์เฟส ความเข้าใจในการใช้งาน ความคิดสรรค์และการสร้างสรรค์ และความพึงพอใจในความแม่นย าของ
ระบบ ส่วนประเด็นที่มีความพอใจมากที่สุดคือ ความรวดเร็วในการเรียนรู้ ส าหรับข้อคดิเห็นจากผู้ใช้งานในด้าน
จุดเด่นของแอปพลิเคชัน คือ ความง่ายในการใช้งาน ความสะดวกในการสร้างสรรค์ชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัติ ความ
แม่นย าของระบบ และความรวดเร็วในการเรยีนรู้ ทั้งนี้จากการสอบถามยังมีข้อเสนอแนะบางประการที่อาจเป็น
ประโยชน์ต่อการพัฒนาแอปพลิเคชันในอนาคต เช่น ลดความล่าช้าในการประมวลผลชุดเคลื่อนไหวอัตโนมัติ 
พัฒนาแอปพลิเคชันส าหรับแพลตฟอร์มอื่นๆ เพิ่มเติม เป็นต้น สอดคล้องกับงานวิจัยของกัญจน์กุลณชั (2564) 
และสุชาดา (2562) ทั้งสองงานวิจัยได้ใช้แอปพลิเคชัน ScratchJr ในการสอนเขียนโปรแกรมส าหรับเด็กปฐมวัย
และประถมศึกษา ผลการวิจัยแสดงให้เห็นว่าผู้เช่ียวชาญประเมินถึงความเหมาะสมในการน ามาใช้งานกบั
นักเรียนระดับอนุบาลและประถมศึกษาตอนต้น สอดคล้องกับงานวิจัยนี้ท่ีใช้เทคนิคตัวต่อบล็อกภาพในการสอน
การเขียนโปรแกรม แต่ต่างกันท่ีกลุ่มเป้าหมาย คือเยาวชนระดับมัธยมศึกษาและประถมศึกษาตอนปลาย โดย
การพัฒนาแอปพลิเคชันบนมือถือเพื่อเพิ่มความสะดวกในการใช้งาน ในท านองเดียวกันงานวิจัยของธีรยุทธ 
(2560) ได้พัฒนาแอปพลิเคชันการเรียนรู้การเขียนโปรแกรมด้วยบลอ็กภาพส าหรบันักเรยีนระดับมัธยมศึกษา มี
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ความสอดคล้องกับงานวิจัยนี้ในด้านการใช้บล็อกภาพเพื่อการเรียนรูก้ารเขียนโปรแกรมแต่ต่างกันในดา้นการ
ประยุกต์ใช้งานท่ีการควบคมุหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ผ่านแอปพลิเคชนัมือถือเพื่อเพิ่มความสะดวกในการใช้งานทุก
ที่ทุกเวลา นอกจากนี้งานวิจัยของ Chakraborty (2022) ที่ประเมินแอปพลิเคชันการเขียนโปรแกรมควบคุม
หุ่นยนต์แบบบล็อกภาพส าหรับนักศึกษาปริญญาตรี มีความสอดคล้องในด้านการใช้บล็อกภาพเพื่อการควบคุม
หุ่นยนต์แต่แตกต่างในกลุ่มเป้าหมายที่เป็นนักศึกษาปรญิญาตรี ขณะที่งานวิจัยนี้มุ่งเน้นที่กลุ่มเยาวชนและการใช้
งานผ่านแอปพลิเคชันมือถือ การเปรียบเทียบนี้แสดงให้เห็นว่างานวจิัยนี้มีความโดดเด่นในด้านการใช้แอปพลิเค
ชันมือถือและการประยุกต์ใช้เทคนิคตัวต่อบล็อกภาพในการควบคุมหุ่นยนต์ฮิวแมนนอยด์ ซึ่งสามารถเพิ่มความ
สะดวกและการเข้าถึงส าหรับผู้ใช้งานทุกท่ีทุกเวลา อีกท้ังยังมุ่งเน้นการศึกษาและการเรียนรู้ของเยาวชนท่ีเป็น
กลุ่มเป้าหมายหลัก 
 ส าหรับข้อเสนอแนะในการพัฒนาต่อยอด แอปพลิเคชันน้ีสามารถขยายผลไปใช้กับเด็กในระดับ
ประถมศึกษาและมัธยมศึกษาตอนต้น โดยควรปรับปรุงอินเตอรเ์ฟสให้ดึงดูดมากขึ้น เพิ่มฟีเจอร์ใหม่ๆ  เช่น    
การแข่งขันการเขียนโปรแกรม การเรียนรู้ผา่นเกม และการสร้างชุมชนออนไลน์ สามารถพัฒนาให้รองรับ
แพลตฟอร์มอื่นๆ เช่น iOS เพื่อเพ่ิมความสะดวกและการเข้าถึง แอปพลิเคชันนี้มีศักยภาพในการส่งเสริมทักษะ
การคิดเชิงตรรกะ การแก้ปัญหา และความคิดสร้างสรรค์ และสามารถใช้เป็นเครื่องมือในการเรยีนการสอนใน
วิชาวิทยาการคอมพิวเตอร์ วิทยาศาสตร์ และเทคโนโลย ี  
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