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บทคัดย่อ 
ในบทความวิจัยนี้เป็นการพัฒนาโปรแกรม SCILAB 6.0 เพื่อช่วยการตรวจสอบสถานะการท างานของวงจรลอจิกผ่าน

นิพจน์บูลีนในชุดกิจกรรมเอจีสะเต็ม (AgSTEM) โดยการสร้างและพัฒนาส่วนต่อประสานกราฟิกกับผู้ใช้ (GUI) มีขั้นตอนการ
วิจัยดังนี้ 1) สร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์และอัลกอริทึมในการรับส่ง และค านวณค่าระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน กับระบบจ านวน
จริง 2) ออกแบบและพัฒนาวัตถุส าหรับจัดการและควบคุมการท างานของ GUI ให้แสดงการท างานของวงจรลอจิกจากนิพจน์
บูลีนเป็นตารางสถานะการท างานของวงจรลอจิก และ 3) ศึกษาเปรียบเทียบเวลาที่ใช้ค านวณและความแม่นย าระหว่างการใช้
คอมพิวเตอร์ค านวณกับมนุษย์ค านวณ ผลการวิจัยพบว่า GUI ที่ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมานั้นสามารถค านวณ รับส่งค่าระหว่าง
ระบบพีชคณิตบูลีนกับระบบจ านวนจริง โดยที่สถานะท างานของวงจรลอจิกถูกแสดงในรูปของตารางค่าความจรงิ ท าให้ได้มาซึ่ง
ซอฟแวร์ทีส่ามารถค านวณได้รวดเร็วและแม่นย ากว่ามนุษย์ 
 
ค าส าคัญ: การออกแบบวงจรลอจกิ  ส่วนต่อประสานกราฟิกกับผู้ใช้  พีชคณิตบูลีน เอจีสะเต็ม   
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ซอฟต์แวร์ที่สามารถคำ�นวณได้รวดเร็วและแม่นยำ�กว่ามนุษย์

คอมพิวเตอร์คำ�นวณกับมนุษย์คำ�นวณ  ผลการวิจัย พบว่า GUI ที่ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมานั้นสามารถคำ�นวณ รับส่งค่าระหว่าง
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Abstract 
 In this paper, we developed SCILAB 6.0 to check working states of logic circuits via Boolean 
expression in AgSTEM activity. The graphical user interface (GUI) was investigated and developed as 
follows: 1) we defined and constructed mathematical objects and algorithms for computing and mapping 
between the systems of Boolean algebra and real numbers, 2) we designed and developed organizing 
objects and control objects to interpret states of working from Boolean expressions to the state table of 
the logic circuit and 3) we compared user time and accuracy of computing between computer and 
human. Consequently, the GUI which was investigated and developed can be compute between the 
system of Boolean algebra and real numbers. The states of working of logic circuits are presented as the 
truth table. So we obtained the GUI which computes both faster and more accurate than human. 
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บทน า  
รายวิชาคณิตศาสตร์ส าหรับคอมพิวเตอร์เป็นวิชา

บังคับส าหรับนักศึกษาครุศาสตร์ สาขาเทคโนโลยีการศึกษา
และคอมพิวเตอร์ศึกษา ในส่วนของเนื้อหาหลังกลางภาค
เป็นการเรียนการสอนด้านการเรียนรู้ของคอมพิวเตอร์ผ่าน
คณิตศาสตร์ผู้ เรียนจะต้องศึกษาระบบตัวเลขส าหรับ
คอมพิวเตอร์ ระบบเลขฐานสอง พีชคณิตบูลีน และการ
ออกแบบวงจรลอจิก ในยุค Education 4.0 การศึกษาควร
ผลิตบัณฑิตเพื่อตอบโจทย์ความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีและ
อุตสาหกรรม (Wallner & Wanger, 2016) เนื่องจาก
ประเทศไทยเป็นประเทศเกษตรกรรม และกาญจนบุรีเป็น
จังหวัดที่มีการปลูกพืชเศรษฐกิจจ านวนมาก จากการศึกษา
แนวคิด AgSTEM ของมหาวิทยาลัยฟลอริด้า ประเทศ
สหรัฐอเมริกาซึ่งเป็นการบูรณาการการเรียนการสอน
ระหว่างวิทยาศาสตร์การเกษตร (Agricultural Science) 
เทคโนโลยี (Technology) วิศวกรรม (Engineering) และ
คณิตศาสตร์ (Mathematics) (Stubbs & Myers, 2015) 
ผู้วิจัยจึงได้จัดท ากิจกรรมบูรณาการการเรียนรู้ที่สอดคล้อง
กับบริบทของจังหวัดกาญจนบุรี 

กิจกรรมการเรียนรู้ AgSTEM เป็นกิจกรรมที่ตั้ง
โจทย์ปลายเปิดเพื่อให้นักศึกษาจับกลุ่มและร่วมกัน
ออกแบบระบบรดน้ าต้นไม้อัตโนมัติโดยก าหนดสถานการณ์
ดังนี้ (1) การปลูกผักใบในพื้นที่เปิด (2) การปลูกผักผลใน
พื้นที่เปิด และ (3) การปลูกผักใบในโรงเรือน ผู้เรียนจะต้อง
มีความรู้เกี่ยวกับวิทยาศาสตร์เกษตรเรื่องการให้ น้ าผัก ฝึก
กระบวนการคิดวิเคราะห์ การเลือกใช้เทคโนโลยีเซนเซอร์ 
การออกแบบระบบรดน้ าอัตโนมัติตามแนวทางวิศวกรรม 
และการใช้เทคนิคทางคณิตศาสตร์เพื่อลดรูปวงจรให้อยู่ 
ในรูปฟังก์ชันบูลีนอย่างง่าย (Yukunthorn, Sivilaiz & 
Srikasetsarakul, 2017) 

ระบบที่ออกแบบเป็นระบบที่มี 5 อินพุต ท าให้มี
รูปแบบการท างานที่แตกต่างกันจ านวน 32 รูปแบบซึ่ง
ผู้ออกแบบจะต้องตัดสินใจและก าหนดค่าเอาต์พุต แต่ละ
สถานะการท างานของเอาต์พุตเหล่านี้ สามารถเขียนได้ใน
รูปของผลบวกของผลคูณ (Sum of Product) ในพีชคณิต
บูลีน นิพจน์นี้สามารถลดรูปได้ด้วยแผนผังคาร์โนห์ ท าให้ได้
นิพจน์ท่ีอยู่ในรูปอย่างง่าย แต่อย่างไรก็ตามมีความจ าเป็นที่
จะต้องตรวจสอบว่า นิพจน์ท่ีได้จากการลดรูปนั้นสอดคล้อง
กับสถานะการท างานท่ีออกแบบไว้หรือไม่  

จากการจัดการเรียนการสอนด้วยชุดกิจกรรม 
AgSTEM ในรายวิชา 409607 คณิตศาสตร์ส าหรับ
คอมพิวเตอร์ ประจ าปีการศึกษา 1/2559 พบอุปสรรคใน
การตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกผ่านนิพจน์บูลีน
เนื่องจากจะต้องน านิพจน์ที่ได้จากการลดรูปไปสร้างตาราง
การท างานทั้ง 32 สถานะซึ่งการตรวจสอบแบบมนุษย์
ค านวณใช้เวลานาน และเกิดข้อผิดพลาดบ่อยคร้ัง การน า
คอมพิวเตอร์มาช่วยในการตรวจสอบที่มีหน้าต่างแสดงผล
แบบ GUI จะท าให้การตรวจสอบมีความสะดวก และ
รวดเร็วในการสร้างตารางแสดงสถานะการท างาน  

งานวิจัยนี้เป็นการออกแบบและพัฒนา GUI ด้วย
โปรแกรม SCILAB โดยสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ในการรับ
ค่าอินพุตจากนิพจน์บูลีน รวมถึงอัลกอริทึมท่ีใช้ในการ
ค านวณพร้อมแปลค่าเอาต์พุตของฟังก์ ชันบูลีน  และ
ออกแบบส่วนต่อประสานกับผู้ใช้โปรแกรมให้รายงานผล
การท างานของวงจรลอจิกในรูปตารางแสดงสถานะการ
ท างาน น ามาซึ่งเครื่องมือท่ีมีประสิทธิภาพในการตรวจสอบ
การท างานของวงจรลอจิกในชุดกิจกรรม AgSTEM แทน
การตรวจสอบความถูกต้องด้วยมนุษย์ค านวณ  
  

	 ระบบที่ออกแบบเป็นระบบที่มี 5 อินพุตทำ�ให้มีรูป

แบบการทำ�งานทีแ่ตกตา่งกนัจำ�นวน 32 รปูแบบซึง่ผูอ้อกแบบ

จะต้องตัดสินใจและกำ�หนดค่าเอาต์พุต แต่ละสถานะ             

การทำ�งานของเอาต์พุตเหล่าน้ีสามารถเขียนได้ในรูปของ      

ผลบวกของผลคูณ (Sum of Product) ในพีชคณิตบูลีน 

นพิจน์นีส้ามารถลดรูปไดด้้วยแผนผงัคาร์โนห ์ทำ�ให้ไดน้ิพจน์

ที่อยู่ในรูปอย่างง่ายแต่อย่างไรก็ตามมีความจำ�เป็นที่จะต้อง

ตรวจสอบวา่ นพิจนท์ีไ่ดจ้ากการลดรปูนัน้สอดคลอ้งกบัสถานะ

การทำ�งานที่ออกแบบไว้หรือไม่ 

	 จากการจัดการเรียนการสอนด้วยชุดกิจกรรม 

AgSTEM  ในรายวิชา 409607  คณิตศาสตรส์ำ�หรบัคอมพวิเตอร์

ประจำ�ปีการศึกษา 1/2559 พบอุปสรรคในการตรวจสอบ

การทำ�งานของวงจรลอจิกผ่านนิพจน์บูลีน เนื่องจากจะต้อง

นำ�นิพจน์ที่ได้จากการลดรูปไปสร้างตารางการทำ�งานทั้ง 32 

สถานะซึง่การตรวจสอบแบบมนษุยค์ำ�นวณใชเ้วลานาน และ

เกิดข้อผิดพลาดบ่อยครั้ง การนำ�คอมพิวเตอร์มาช่วยใน       

การตรวจสอบที่มีหน้าต่างแสดงผลแบบ GUI จะทำ�ให้           

การตรวจสอบมีความสะดวก และรวดเร็วในการสร้างตาราง

แสดงสถานะการทำ�งาน

	 งานวิจัยนี้เป็นการออกแบบและพัฒนา GUI ด้วย

โปรแกรม SCILAB โดยสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ในการรับ  

คา่อนิพตุจากนพิจนบ์ลูนี รวมถงึอลักอรทิมึท่ีใชใ้นการคำ�นวณ

พร้อมแปลค่าเอาต์พุตของฟังก์ชันบูลีนและออกแบบส่วน     

ต่อประสานกับผู้ใช้โปรแกรมให้รายงานผลการทำ�งานของ    

วงจรลอจิกในรูปตารางแสดงสถานะการทำ�งาน นำ�มาซึ่ง    

เครื่องมือที่มีประสิทธิภาพในการตรวจสอบการทำ�งานของ 

วงจรลอจกิในชดุกจิกรรม AgSTEM แทนการตรวจสอบความ

ถูกต้องด้วยมนุษย์คำ�นวณ

human. Consequently, the GUI which was investigated and developed can be computed between the 
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วัตถุประสงค์การวิจัย 
1. เพื่อสร้างวัตถุเ ชิงคณิตศาสตร์ รับส่ง และ

ค านวณค่าระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน กับระบบจ านวนจริง 
และออกแบบอัลกอริทึมรับค่าอินพุต และแปลค่าเอาต์พุต
ของนิพจน์บูลีนออกมาในรูปของตารางค่าความจริงซึ่งแสดง
สถานะการท างานของวงจรลอจิก 

2. เพื่อออกแบบและพัฒนา SCILAB GUI ในการ
ควบคุมและจัดการ การรับค่าอินพุต การประมวลผล และ
แสดงผล   

3. เพื่อศึกษาเปรียบเทียบความเร็วและความ
แม่นย าของการค านวณด้วยคอมพิวเตอร์  และมนุษย์
ค านวณ 

 
วิธีการวิจัย 

วัตถุ เ ชิงคณิตศาสตร์ และอัลกอริทึมที่ ใ ช้ ใน
งานวิจัยนี้สร้างจากหลักพีชคณิตบูลีน (Skvarcius & 
Robinson, 1986) ซึ่งเป็นหลักการที่ใช้ในการออกแบบ
วงจรลอจิก นอกจากนี้ยังมีการใช้ฟังก์ชันพื้น (Floor 
Function) ส าหรับสร้างและพิสูจน์อัลกอริทึมที่ใช้สร้าง
ตารางแสดงสถานะการท างานของวงจรลอจิก ผ่านทฤษฎี
คณิตศาสตร์ที่เกี่ยวข้องประกอบด้วย 
 สัจพจน์ที่ 1 ระบบพีชคณิตบูลีน ( , , ; , )P   0 1  
เทียบเท่ากับระบบพีชคณิตตรรกศาสตร์ ( , , ; , )P F T   
ประกอบด้วยเซต P  ซึ่งเป็นเซตของประพจน์ภายใต้การ
ด าเนินการทวิภาค   และ   และมีสมาชิกซึ่ ง เป็น
เอกลักษณ์การบวกและการคูณแทนด้วย 0 และ 1 
ตามล าดับโดยสอดคล้องกับคุณสมบัติต่อไปนี้  ส าหรับ 

, ,p q r P  
 1.  ( ) ( )p q r p q r       และ 
( ) ( )pq r p qr   
 2. p p p   0 0   และ 
p p p   1 1   
 3. ( ) ( )( )p qr p q p r      และ 

( )p q r pq pr    
 4. p q q p    และ pq qp  
 5. p p 1  และ pp  0   
หมายเหตุ pq p q    
 

 ทฤษฎีบทที่ 2 ส าหรับ ( , , ; , )P   0 1  ก าหนดให ้
x P  แล้ว 
2.1 x  1 1 ยิ่งไปกว่าน้ันสังเกตได้ว่า  1 1 1  
2.2 x  0 0   

2.3 0 1  และ 1 0  
นิยามที่ 3 ก าหนดให้    : , ,nm 0 1 0 1  ส าหรับ 

 , np 0 1  แล้ว Minterm ของเวกเตอร์ p  นิยามโดย 

 
n

i
i

m p p



1

   (1) 

ทฤษฎีบทที่ 4 ก าหนดให้ npZ2  และ ,n kN  
 m p  0  ก็ต่อเมื่อ ip  0  ส าหรับบางค่า  

, , ,i n1 2 ยิ่งไปกว่าน้ัน 

 
k

j
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m p



1

0  ก็ต่อเมื่อ  jm p  0  

ส าหรับทุกค่ า  , , ,j k1 2 ซึ่ งสามารถพิสู จน์ ได้
โดยง่ายจากทฤษฎีบทท่ี 2.1 และ 2.2  
นิยามที่ 5(ฟังก์ชนัพื้น) ก าหนดให้   : R Z  
โดยที ่

 x n  
เมื่อ  n  เป็นจ านวนเต็มที่มากที่สุดที่น้อยกว่าหรือเท่ากับ 
x  อาจกล่าวได้ว่า  

 x n  เมื่อ n x n  1  
(Epp, 2011). 

การสร้าง GUI ส าหรับตรวจสอบการท างานของ
วงจรลอจิกมีขั้นตอนด าเนินการดังนี้ 1) สร้างวัตถุเชิง
คณิตศาสตร์รวมถึงอัลกอริทึมส าหรับรับส่ง และค านวณค่า
ระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน กับระบบจ านวนจริง 2) 
ออกแบบและพัฒนาวัตถุส าหรับจัดการและควบคุมการ
ท างานของ GUI ให้แสดงผลการท างานของวงจรลอจิกจาก
นิพจน์บูลีนเป็นตารางสถานะการท างานของวงจรลอจิก 
และ 3) ศึกษาเปรียบเทียบเวลาที่ใช้ค านวณและความ
แม่นย าระหว่างการใช้คอมพิวเตอร์ค านวณกับการใช้มนุษย์
ค านวณ 
 ขั้นตอนที่ 1 การสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์รวมถึง
อัลกอริทึมส าหรับรับส่ง และค านวณค่าระหว่างระบบ
พีชคณิตบูลีนกับระบบจ านวนจริงประกอบด้วย 1.1) การ
สร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับสร้างตารางค่าความจริง 
1.2) การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับค านวณค่า 
Minterm 1.3) การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับ
ประมวลผลฟังก์ชันบูลีน 
 1.1 การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับสร้าง
ตารางค่าความจริงสร้างได้จากการแปลงเลขฐานสิบ ได้แก่ 
0,1,2,… ไปเป็นเลขฐานสองโดยขึ้นกับจ านวนบิต เช่น 12 
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Abstract 
 In this paper, we developed SCILAB 6.0 to check working states of logic circuits via Boolean 
expression in AgSTEM activity. The graphical user interface (GUI) was investigated and developed as 
follows: 1) we defined and constructed mathematical objects and algorithms for computing and mapping 
between the systems of Boolean algebra and real numbers, 2) we designed and developed organizing 
objects and control objects to interpret states of working from Boolean expressions to the state table of 
the logic circuit and 3) we compared user time and accuracy of computing between computer and 
human. Consequently, the GUI which was investigated and developed can be compute between the 
system of Boolean algebra and real numbers. The states of working of logic circuits are presented as the 
truth table. So we obtained the GUI which computes both faster and more accurate than human. 
 

Keywords: Logic Circuit Design, Graphical User Interface, Boolean Algebra, AgSTEM 
 

บทน า  
รายวิชาคณิตศาสตร์ส าหรับคอมพิวเตอร์เป็นวิชา

บังคับส าหรับนักศึกษาครุศาสตร์ สาขาเทคโนโลยีการศึกษา
และคอมพิวเตอร์ศึกษา ในส่วนของเนื้อหาหลังกลางภาค
เป็นการเรียนการสอนด้านการเรียนรู้ของคอมพิวเตอร์ผ่าน
คณิตศาสตร์ผู้ เรียนจะต้องศึกษาระบบตัวเลขส าหรับ
คอมพิวเตอร์ ระบบเลขฐานสอง พีชคณิตบูลีน และการ
ออกแบบวงจรลอจิก ในยุค Education 4.0 การศึกษาควร
ผลิตบัณฑิตเพื่อตอบโจทย์ความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีและ
อุตสาหกรรม (Wallner & Wanger, 2016) เนื่องจาก
ประเทศไทยเป็นประเทศเกษตรกรรม และกาญจนบุรีเป็น
จังหวัดที่มีการปลูกพืชเศรษฐกิจจ านวนมาก จากการศึกษา
แนวคิด AgSTEM ของมหาวิทยาลัยฟลอริด้า ประเทศ
สหรัฐอเมริกาซึ่งเป็นการบูรณาการการเรียนการสอน
ระหว่างวิทยาศาสตร์การเกษตร (Agricultural Science) 
เทคโนโลยี (Technology) วิศวกรรม (Engineering) และ
คณิตศาสตร์ (Mathematics) (Stubbs & Myers, 2015) 
ผู้วิจัยจึงได้จัดท ากิจกรรมบูรณาการการเรียนรู้ที่สอดคล้อง
กับบริบทของจังหวัดกาญจนบุรี 

กิจกรรมการเรียนรู้ AgSTEM เป็นกิจกรรมที่ตั้ง
โจทย์ปลายเปิดเพื่อให้นักศึกษาจับกลุ่มและร่วมกัน
ออกแบบระบบรดน้ าต้นไม้อัตโนมัติโดยก าหนดสถานการณ์
ดังนี้ (1) การปลูกผักใบในพื้นที่เปิด (2) การปลูกผักผลใน
พื้นที่เปิด และ (3) การปลูกผักใบในโรงเรือน ผู้เรียนจะต้อง
มีความรู้เกี่ยวกับวิทยาศาสตร์เกษตรเรื่องการให้น้ าผัก ฝึก
กระบวนการคิดวิเคราะห์ การเลือกใช้เทคโนโลยีเซนเซอร์ 
การออกแบบระบบรดน้ าอัตโนมัติตามแนวทางวิศวกรรม 
และการใช้เทคนิคทางคณิตศาสตร์เพื่อลดรูปวงจรให้อยู่ 
ในรูปฟังก์ชันบูลีนอย่างง่าย (Yukunthorn, Sivilaiz & 
Srikasetsarakul, 2017) 

ระบบที่ออกแบบเป็นระบบที่มี 5 อินพุต ท าให้มี
รูปแบบการท างานที่แตกต่างกันจ านวน 32 รูปแบบซึ่ง
ผู้ออกแบบจะต้องตัดสินใจและก าหนดค่าเอาต์พุต แต่ละ
สถานะการท างานของเอาต์พุตเหล่านี้ สามารถเขียนได้ใน
รูปของผลบวกของผลคูณ (Sum of Product) ในพีชคณิต
บูลีน นิพจน์นี้สามารถลดรูปได้ด้วยแผนผังคาร์โนห์ ท าให้ได้
นิพจน์ท่ีอยู่ในรูปอย่างง่าย แต่อย่างไรก็ตามมีความจ าเป็นที่
จะต้องตรวจสอบว่า นิพจน์ท่ีได้จากการลดรูปนั้นสอดคล้อง
กับสถานะการท างานท่ีออกแบบไว้หรือไม่  

จากการจัดการเรียนการสอนด้วยชุดกิจกรรม 
AgSTEM ในรายวิชา 409607 คณิตศาสตร์ส าหรับ
คอมพิวเตอร์ ประจ าปีการศึกษา 1/2559 พบอุปสรรคใน
การตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกผ่านนิพจน์บูลีน
เนื่องจากจะต้องน านิพจน์ที่ได้จากการลดรูปไปสร้างตาราง
การท างานทั้ง 32 สถานะซึ่งการตรวจสอบแบบมนุษย์
ค านวณใช้เวลานาน และเกิดข้อผิดพลาดบ่อยคร้ัง การน า
คอมพิวเตอร์มาช่วยในการตรวจสอบที่มีหน้าต่างแสดงผล
แบบ GUI จะท าให้การตรวจสอบมีความสะดวก และ
รวดเร็วในการสร้างตารางแสดงสถานะการท างาน  

งานวิจัยนี้เป็นการออกแบบและพัฒนา GUI ด้วย
โปรแกรม SCILAB โดยสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ในการรับ
ค่าอินพุตจากนิพจน์บูลีน รวมถึง อัลกอริทึมท่ีใช้ในการ
ค านวณพร้อมแปลค่าเอาต์พุตของฟังก์ ชันบูลีน  และ
ออกแบบส่วนต่อประสานกับผู้ใช้โปรแกรมให้รายงานผล
การท างานของวงจรลอจิกในรูปตารางแสดงสถานะการ
ท างาน น ามาซึ่งเครื่องมือท่ีมีประสิทธิภาพในการตรวจสอบ
การท างานของวงจรลอจิกในชุดกิจกรรม AgSTEM แทน
การตรวจสอบความถูกต้องด้วยมนุษย์ค านวณ  
  

 
79 Journal of Southern Technology Vol.11 No.2 July-December 2018 
 

วัตถุประสงค์การวิจัย 
1. เพื่อสร้างวัตถุเ ชิงคณิตศาสตร์ รับส่ง และ

ค านวณค่าระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน กับระบบจ านวนจริง 
และออกแบบอัลกอริทึมรับค่าอินพุต และแปลค่าเอาต์พุต
ของนิพจน์บูลีนออกมาในรูปของตารางค่าความจริงซึ่งแสดง
สถานะการท างานของวงจรลอจิก 

2. เพื่อออกแบบและพัฒนา SCILAB GUI ในการ
ควบคุมและจัดการ การรับค่าอินพุต การประมวลผล และ
แสดงผล   

3. เพื่อศึกษาเปรียบเทียบความเร็วและความ
แม่นย าของการค านวณด้วยคอมพิวเตอร์  และมนุษย์
ค านวณ 

 
วิธีการวิจัย 

วัตถุ เ ชิงคณิตศาสตร์ และอัลกอริทึมที่ ใ ช้ ใน
งานวิจัยนี้สร้างจากหลักพีชคณิตบูลีน (Skvarcius & 
Robinson, 1986) ซึ่งเป็นหลักการที่ใช้ในการออกแบบ
วงจรลอจิก นอกจากนี้ยังมีการใช้ฟังก์ชันพื้น (Floor 
Function) ส าหรับสร้างและพิสูจน์อัลกอริทึมที่ใช้สร้าง
ตารางแสดงสถานะการท างานของวงจรลอจิก ผ่านทฤษฎี
คณิตศาสตร์ที่เกี่ยวข้องประกอบด้วย 
 สัจพจน์ที่ 1 ระบบพีชคณิตบูลีน ( , , ; , )P   0 1  
เทียบเท่ากับระบบพีชคณิตตรรกศาสตร์ ( , , ; , )P F T   
ประกอบด้วยเซต P  ซึ่งเป็นเซตของประพจน์ภายใต้การ
ด าเนินการทวิภาค   และ   และมีสมาชิกซึ่ ง เป็น
เอกลักษณ์การบวกและการคูณแทนด้วย 0 และ 1 
ตามล าดับโดยสอดคล้องกับคุณสมบัติต่อไปนี้  ส าหรับ 

, ,p q r P  
 1.  ( ) ( )p q r p q r       และ 
( ) ( )pq r p qr   
 2. p p p   0 0   และ 
p p p   1 1   
 3. ( ) ( )( )p qr p q p r      และ 

( )p q r pq pr    
 4. p q q p    และ pq qp  
 5. p p 1  และ pp  0   
หมายเหตุ pq p q    
 

 ทฤษฎีบทที่ 2 ส าหรับ ( , , ; , )P   0 1  ก าหนดให ้
x P  แล้ว 
2.1 x  1 1 ยิ่งไปกว่าน้ันสังเกตได้ว่า  1 1 1  
2.2 x  0 0   

2.3 0 1  และ 1 0  
นิยามที่ 3 ก าหนดให้    : , ,nm 0 1 0 1  ส าหรับ 

 , np 0 1  แล้ว Minterm ของเวกเตอร์ p  นิยามโดย 
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   (1) 

ทฤษฎีบทที่ 4 ก าหนดให้ npZ2  และ ,n kN  
 m p  0  ก็ต่อเมื่อ ip  0  ส าหรับบางค่า  

, , ,i n1 2 ยิ่งไปกว่าน้ัน 
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m p



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0  ก็ต่อเมื่อ  jm p  0  

ส าหรับทุกค่ า  , , ,j k1 2 ซึ่ งสามารถพิสู จน์ ได้
โดยง่ายจากทฤษฎีบทท่ี 2.1 และ 2.2  
นิยามที่ 5(ฟังก์ชนัพื้น) ก าหนดให้   : R Z  
โดยที ่

 x n  
เมื่อ  n  เป็นจ านวนเต็มที่มากที่สุดที่น้อยกว่าหรือเท่ากับ 
x  อาจกล่าวได้ว่า  

 x n  เมื่อ n x n  1  
(Epp, 2011). 

การสร้าง GUI ส าหรับตรวจสอบการท างานของ
วงจรลอจิกมีขั้นตอนด าเนินการดังนี้ 1) สร้างวัตถุเชิง
คณิตศาสตร์รวมถึงอัลกอริทึมส าหรับรับส่ง และค านวณค่า
ระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน กับระบบจ านวนจริง 2) 
ออกแบบและพัฒนาวัตถุส าหรับจัดการและควบคุมการ
ท างานของ GUI ให้แสดงผลการท างานของวงจรลอจิกจาก
นิพจน์บูลีนเป็นตารางสถานะการท างานของวงจรลอจิก 
และ 3) ศึกษาเปรียบเทียบเวลาที่ใช้ค านวณและความ
แม่นย าระหว่างการใช้คอมพิวเตอร์ค านวณกับการใช้มนุษย์
ค านวณ 
 ขั้นตอนที่ 1 การสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์รวมถึง
อัลกอริทึมส าหรับรับส่ง และค านวณค่าระหว่างระบบ
พีชคณิตบูลีนกับระบบจ านวนจริงประกอบด้วย 1.1) การ
สร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับสร้างตารางค่าความจริง 
1.2) การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับค านวณค่า 
Minterm 1.3) การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับ
ประมวลผลฟังก์ชันบูลีน 
 1.1 การสร้างฟังก์ชันและอัลกอริทึมส าหรับสร้าง
ตารางค่าความจริงสร้างได้จากการแปลงเลขฐานสิบ ได้แก่ 
0,1,2,… ไปเป็นเลขฐานสองโดยขึ้นกับจ านวนบิต เช่น 12 

วัตถุประสงค์การวิจัย
	 1.	 เพือ่สรา้งวตัถเุชงิคณติศาสตร์รับส่ง และคำ�นวณ
คา่ระหวา่งระบบพชีคณติบลูนี กบัระบบจำ�นวนจรงิ และออก
แบบอัลกอริทึมรับค่าอินพุต และแปลค่าเอาต์พุตของนิพจน์
บลูนีออกมาในรปูของตารางคา่ความจรงิซึง่แสดงสถานะการ
ทำ�งานของวงจรลอจิก
	 2.	 เพื่อออกแบบและพัฒนาSCILAB GUI ในการ
ควบคุมและจัดการ การรับค่าอินพุตการประมวลผล และ
แสดงผล
	 3.	 เพ่ือศึกษาเปรียบเทียบความเร็วและความ     
แม่นยำ�ของการคำ�นวณด้วยคอมพิวเตอร์และมนุษย์           
คำ�นวณ
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หากเราต้องการเปลี่ยนเป็นเลขฐานสองมีวิธีการดังนี้ จาก
ระเบียบวิธีการหาร 

ตัวตั้ง = (ผลหาร x ตัวหาร) + เศษ 
โดยที่เศษจะต้องน้อยกว่าตัวหารแต่มากกว่าหรือเท่ากับศนูย์ 
พิจารณาการท าซ้ าด้วยการน าผลหารมาหารด้วย 2 

  12 6 2 0  
  6 3 2 0  
  3 1 2 1  
  1 0 2 1 

ดังนั้น  212 1100 จะเห็นได้ว่าการเขียน 12 ในระบบ
ฐานสองจะต้องใช้อย่างน้อยจ านวน 4 บิตและบิตที่ 1 ได้
จากท าซ้ าในครั้งที่ 4 ถ้าก าหนดให้ r เป็นล าดับของแถวโดย
ที่ค่าฐานสิบของแต่ละแถวมีค่าเท่ากับ r 1  ผลหารจาก
การหารด้วยสองสามารถเขียนแทนด้วย 

 ( ) /r 1 2  
เราสามารถพิสูจน์ด้วยอุปนัยแบบย้อนกลับ (Backward 
Induction) (Su & Xiong, 2016) ได้ว่า ส าหรับตารางค่า
ความจริงขนาด n n2  ค่าสมาชิกแถวที่ r หลักท่ี c เขียน
ได้ในรูป 

,r c n c n c
r rs   

           1
1 12

2 2
  (2) 

ส าหรับ , , , cr 1 2 2  และ cN  
ขั้นฐาน (Basic Step) สมมติให้ ( )P 1  แทนการท าซ้ าครั้งที่
หนึ่งและก าหนดค่าในตารางค่าความจริงแถวที่ r หลักที่ 
c n  จากการหาร r 1  ด้วย 2 จากระเบียบวิธีการ
หารจะได้ 

,r n
rr s     

11 2
2

 (3) 

จะเห็นได้ว่า 

,r n n n n n
r rs   

           1
1 12

2 2
  (4) 

ดังนั้น ( )P 1  เป็นจริง 
ขั้นอุปนัย (Inductive Step) สมมติให้ ( )P k  เป็นจริง       
จะได้ว่า ค่าในตารางค่าความจริงแถวท่ี r  หลักที่ 
c n k  1 เท่ากับ 

,r n k k k
r rs   

           1 1
1 12

2 2
  (5) 

จะแสดงว่า ( )P 2 , ( )P 4 , ( )P 6 ,… เป็นจริง พิจารณา  

,r n k k k
r rs   

           2 1 2 1 2
1 12

2 2
 (6) 

น า 2 คูณสมการที่ (6) แล้วจัดรูปจะได ้

,r n kk k
r r s  

            2 12 1
1 12 4 2

2 4
  (7) 

จากสมการที่ (7) จะเห็นว่า ,r n ks  2 12  คือเศษจากการ
หาร r 1  ด้วย 4 ในครั้งที่ k  กล่าวคือ ,r n ks  2 12  
เป็นบิตที่ k  ของ r 1  ในระบบเลขฐาน 4 จะเห็นได้
โดยง่ายว่า ,r n ks  2 1  เป็นบิตที่ k2  ของ r 1  ในระบบ
เลขฐาน 2 เพราะฉะนั้น ( )P k2  เป็นจริงส าหรับ 

, , ,k 1 2 3  
ขั้นตอนถัดไปจะต้องแสดงว่า ( )P k 1  เป็นจริง 
พิจารณาการหาร ( ) / kr   

21 2  ด้วย 2  

,r n kk k
r r s   

              
22 2

1 1 12
2 2 2

  (8) 

เนื่องจากตัวตั้งในสมการที่ (5) เป็นผลหารของสมการที่ (8) 
ท าให้ได้ว่า 

,r n k k k
r rs    

           2 2 1
1 12

2 2
  (9) 

ดังนั้น ( )P k 1  เป็นจริง และการพิสูจน์เสร็จสมบูรณ์ 
จากการพิสูจน์ข้างต้นค่าในตารางค่าความจริงนั้นสามารถ
อธิบายได้ด้วยสมการที่ (2) ซึ่งเขียนเป็นอัลกอริทึมส าหรับ
สร้างตารางค่าความจริงได้ดังนี้ 
อัลกอริทึมส าหรับสร้างตารางค่าความจริง 
อินพุต : จ านวนเซนเซอร์ n  
เอาท์พุต : เมทริกซ์ตารางค่าความจริงขนาด n n2   
1:  n=5; 
2:  for r=1:2^n; 
3:      for c=1:n; 
4:  s(r,c)=floor((r-1)/(2^(n-c)))-(2*floor((r-1)/2^(n-c+1))); 
         end; 
      end; 

 

 1.2 การสร้างฟังก์ ชันและอัลกอริทึมส าหรับ
ค านวณค่า Minterm ในการรับค่า Minterm ที่ได้จากการ
ลดรูปด้วย K-map ตัวแปรแต่ละตัวถูกก าหนดในสาม
รูปแบบ คือ มีค่าความจริงเหมือนกับค่าในตารางค่าความ
จริง หรือมีค่าความจริงตรงกันข้ามกับค่าในตารางค่าความ
จริง หรือพจน์นั้นถูกก าจัดอย่างใดอย่างหนึ่ง จึงก าหนดให้ 

,i lo  แทนค่าตัวคูณที่ i  ในและแถว r  ของพจน์ Minterm 
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ที่ l  โดยที่ถ้า ,i lo  1  จะใช้ค่า ,r ls จากตารางค่าความ
จริง  ในกรณีที่ ,i lo  0  จะหมายถึง นิเสธมีความความ
จริงตรงกันข้ามกับ ,r ls นอกเหนือจากกรณีที่กล่าวมาให้
ก าหนดเป็น 1 ซึ่งหมายความว่านิพจน์ดังกล่าวถูกตัดทิ้งนั้น
เพราะไม่ส่งผลต่อการท างานของวงจร จากเกณฑ์การ
ท างานดังกล่าวสามารถนิยามเป็นฟังก์ชันได้ดังนี้ 
 

 
, ,

, , ,

;

mod ;

;otherwise

r l i l

r l r l i i

s o

O s o




  



1

1 2 0
1

(10) 

 
อัลกอริทึมส าหรับค านวณค่า Minterm ด้วยฟังก์ชันใน
สมการที่ (10) 
อินพุต : จ านวนพจน์ของ Minterm m  
เอาท์พุต : ค่าความจริงของพจน์ Minterm  
1:  for i=1:m; 
2:      for r=1:2^n; 
3:         for l=1:n; 
4:             if  o1(i,l)=='1' then  
5:                 O1(r,l)=s(r,l); 
6:             else  
7:                 if o1(i,l)=='0' then 
8:                    O1(r,l) = modulo(s(r,l)+1,2); 
9:                  else O1(r,l)=1; 
10:               end; 
11:           end; 
12:  end; 
13:  O1(r,n+i)=O1(r,1);l=1; 
14:  while l<n; 
15:  O1(r,n+i)=O1(r,n+i)*O1(r,l+1); 
16:  l=l+1; 
17:  end; 
18:  m1(r,i)=O1(r,n+i); 
19:end; 
20:end; 

 

 1.3 การสร้างฟังก์ ชันและอัลกอริทึมส าหรับ
ประมวลผลฟังก์ชันบูลีน เมื่อวงจรที่ออกแบบผ่านการลดรูป
ด้วย K-map แล้วการท างานของวงจรจะถูกเขียนอยู่ในรูป
ฟังก์ชันที่เป็นผลบวกของ Minterm เนื่องจากโปรแกรม 
SCILAB ไม่มีค าสั่งค านวณพีชคณิตบูลีน ในงานวิจัยนี้จึงได้
ด าเนินการบวกบนสนามจ านวนจริงก่อน จากนั้นจึงสร้าง

ฟังก์ชันเพื่อประมวลผลบวกไปยัง  ,0 1  โดยการก าหนด
ฟังก์ชัน  

   : ,F  N 0 0 1  
จากทฤษฎีบทท่ี 4 จะเห็นได้โดยง่ายว่า  

 
k

j
j

m p



1

0  ก็ต่อเมื่อ  jm p  0  

ส าหรับบางค่า  , , ,j k1 2 ดังนั้นเราสามารถก าหนด
ฟังก์ชัน F  เป็นฟังก์ชันบูลีนที่มีโดเมนเป็นผลบวกของผล
คูณ (Sum of Products) บน  N 0 ได้ดังนี้ 

 

 

;

;

k

j
j

k

j
j

m p

F
m p





 
 
 






1

1

0 0

1 0
  (11) 

อัลกอริทึมส าหรับประมวลผลฟังก์ชันบูลีน F   
อินพุต : จ านวนพจน์ของ minterm m  
เอาท์พุต : ค่าความจริงของฟังก์ชันบูลีน 
1:  for r=1:2^n; 
2:    m1(r,m+1)=m1(r,1);i=1; 
3:    while i<m; 
4:        m1(r,m+1)=m1(r,m+1) + m1(r,i+1); 
5:            i=i+1; 
6:    end; 
7:       if m1(r,m+1)==0 then  
8:           s(r,n+1)=0; 
9:           else s(r,n+1)=1; 
10:      end; 
11:      end 

 

 ขั้นตอนที่ 2 การออกแบบและพัฒนาวัตถุส าหรับ
จัดการและควบคุมการท างานของ GUI หน้าต่าง GUI ถูก
ออกแบบ และพัฒนาจากเอกสารคู่มือการสร้าง GUI 
ประกอบด้วยองค์ประกอบกรอบแสดงผลและปุ่มกดควบคุม 
(รูปที่ 1) มีรายละเอียดดังนี้ 

1 กรอบเอาต์พุตเพื่อกดการรับข้อมูลและกด
ประมวลผล   
 2 กรอบแสดงตารางสถานะท างาน 

3 ปุ่มกด O1-O6 เพื่อรับอินพุต 
4 ปุ่มกด Print เพื่อประมวลผลแตล่ะเอาต์พุต 

 ขั้นตอนที่ 3 การศึกษาเปรียบเทียบความเร็วและ
ความแม่นย าการทดสอบเปรียบเทียบความเร็วและความ
แม่นย าในการสร้างตารางการท างานของวงจรลอจิกจาก
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หากเราต้องการเปลี่ยนเป็นเลขฐานสองมีวิธีการดังนี้ จาก
ระเบียบวิธีการหาร 

ตัวตั้ง = (ผลหาร x ตัวหาร) + เศษ 
โดยที่เศษจะต้องน้อยกว่าตัวหารแต่มากกว่าหรือเท่ากับศนูย์ 
พิจารณาการท าซ้ าด้วยการน าผลหารมาหารด้วย 2 

  12 6 2 0  
  6 3 2 0  
  3 1 2 1  
  1 0 2 1 

ดังนั้น  212 1100 จะเห็นได้ว่าการเขียน 12 ในระบบ
ฐานสองจะต้องใช้อย่างน้อยจ านวน 4 บิตและบิตที่ 1 ได้
จากท าซ้ าในครั้งที่ 4 ถ้าก าหนดให้ r เป็นล าดับของแถวโดย
ที่ค่าฐานสิบของแต่ละแถวมีค่าเท่ากับ r 1  ผลหารจาก
การหารด้วยสองสามารถเขียนแทนด้วย 

 ( ) /r 1 2  
เราสามารถพิสูจน์ด้วยอุปนัยแบบย้อนกลับ (Backward 
Induction) (Su & Xiong, 2016) ได้ว่า ส าหรับตารางค่า
ความจริงขนาด n n2  ค่าสมาชิกแถวที่ r หลักท่ี c เขียน
ได้ในรูป 

,r c n c n c
r rs   

           1
1 12

2 2
  (2) 

ส าหรับ , , , cr 1 2 2  และ cN  
ขั้นฐาน (Basic Step) สมมติให้ ( )P 1  แทนการท าซ้ าครั้งที่
หนึ่งและก าหนดค่าในตารางค่าความจริงแถวที่ r หลักที่ 
c n  จากการหาร r 1  ด้วย 2 จากระเบียบวิธีการ
หารจะได้ 

,r n
rr s     

11 2
2

 (3) 

จะเห็นได้ว่า 

,r n n n n n
r rs   

           1
1 12

2 2
  (4) 

ดังนั้น ( )P 1  เป็นจริง 
ขั้นอุปนัย (Inductive Step) สมมติให้ ( )P k  เป็นจริง       
จะได้ว่า ค่าในตารางค่าความจริงแถวที่ r  หลักที่ 
c n k  1 เท่ากับ 

,r n k k k
r rs   

           1 1
1 12

2 2
  (5) 

จะแสดงว่า ( )P 2 , ( )P 4 , ( )P 6 ,… เป็นจริง พิจารณา  

,r n k k k
r rs   

           2 1 2 1 2
1 12

2 2
 (6) 

น า 2 คูณสมการที่ (6) แล้วจัดรูปจะได ้

,r n kk k
r r s  

            2 12 1
1 12 4 2

2 4
  (7) 

จากสมการที่ (7) จะเห็นว่า ,r n ks  2 12  คือเศษจากการ
หาร r 1  ด้วย 4 ในครั้งที่ k  กล่าวคือ ,r n ks  2 12  
เป็นบิตที่ k  ของ r 1  ในระบบเลขฐาน 4 จะเห็นได้
โดยง่ายว่า ,r n ks  2 1  เป็นบิตที่ k2  ของ r 1  ในระบบ
เลขฐาน 2 เพราะฉะนั้น ( )P k2  เป็นจริงส าหรับ 

, , ,k 1 2 3  
ขั้นตอนถัดไปจะต้องแสดงว่า ( )P k 1  เป็นจริง 
พิจารณาการหาร ( ) / kr   

21 2  ด้วย 2  

,r n kk k
r r s   
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ท าให้ได้ว่า 

,r n k k k
r rs    

           2 2 1
1 12

2 2
  (9) 

ดังนั้น ( )P k 1  เป็นจริง และการพิสูจน์เสร็จสมบูรณ์ 
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อัลกอริทึมส าหรับสร้างตารางค่าความจริง 
อินพุต : จ านวนเซนเซอร์ n  
เอาท์พุต : เมทริกซ์ตารางค่าความจริงขนาด n n2   
1:  n=5; 
2:  for r=1:2^n; 
3:      for c=1:n; 
4:  s(r,c)=floor((r-1)/(2^(n-c)))-(2*floor((r-1)/2^(n-c+1))); 
         end; 
      end; 

 

 1.2 การสร้างฟังก์ ชันและอัลกอริทึมส าหรับ
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,i lo  แทนค่าตัวคูณที่ i  ในและแถว r  ของพจน์ Minterm 

	 1	กรอบเอาต์พุตเพ่ือกดการรับข้อมูลและกดประมวลผล  
	 2	กรอบแสดงตารางสถานะทำ�งาน
	 3	ปุ่มกด O1-O6 เพื่อรับอินพุต
	 4	ปุ่มกด Print เพื่อประมวลผลแต่ละเอาต์พุต
			   ขั้นตอนที่ 3 การศึกษาเปรียบเทียบความเร็วและ
ความแม่นยำ�การทดสอบเปรียบเทียบความเร็วและความ
แม่นยำ�ในการสร้างตารางการทำ�งานของวงจรลอจิกจาก



 

82 วารสารเทคโนโลยีภาคใต้ ปีที่ 11 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธนัวาคม 2561 

นิพจน์บูลีนซึ่งเป็นฟังก์ชัน 5 ตัวแปรมีรูปแบบเอาต์พุต
จ านวน 32 ค่า โดยวัดร้อยละการเปลี่ยนแปลงจากการใช้
คอมพิวเตอร์ค านวณดังนี้ 
ร้อยละการเปลี่ยนแปลงเวลาเฉลี่ย 

human com

human

t t
t


100  

และร้อยละการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดเฉลี่ย 

human com

human

e e
e


100  

โดยที่เวลาเฉลี่ยของการค านวณด้วยมนุษย์และคอมพิวเตอร์
แทนด้วย humant  และ comt ตามล าดับส าหรับค่าความ
ผิดพลาดจากการค านวณด้วยมนุษย์และคอมพิวเตอร์แทน
ด้วย humane  และ come ตามล าดับ 

 

รูปที่ 1 องค์ประกอบของหน้าต่าง GUI 
 

เพื่อให้ผลการวิเคราะห์มีความสมเหตุสมผลด้านเวลาและ
ความแม่นย าที่เพิ่มขึ้นจากการใช้โปรแกรม ผู้ทดสอบใช้
โปรแกรมควรมีทักษะค านวณพีชคณิตบูลีนที่ดี งานวิจัยนี้จึง
ใช้วิธีสุ่มแบบเจาะจง (Purposive Sampling) โดยใช้เกณฑ์
การคัดเลือกจากผลสอบทักษะค านวณพีชคณิตบูลีนตั้งแต่
ร้อยละ 60 ข้ึนไปมีจ านวน 10 คน และก าหนดให้ฟังก์ชัน
ทดสอบ 5 ฟังก์ชันดังน้ี  
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ผลการวิจัย 
 วัตถุเชิงคณิตศาสตร์และอัลกอริทึมที่ถูกสร้างขึ้น
ได้แก่ สมการที่ (2), (10) และ (11) สามารถรับส่งค่า
ระหว่างระบบพีชคณิตบูลีน และระบบจ านวนจริงได้โดย
ประมวลผลผ่านองค์ประกอบของ GUI ที่ออกแบบไว้ ผล
การท างานเมื่อเปิดหน้าต่าง GUI จะปรากฏหน้าต่าง (รูปที่ 
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1) ให้คลิกปุ่ม O1 จะปรากฏกล่องข้อความ (รูปที่ 2) เพื่อ
รับค่าจ านวนพจน์ Minterm หลังจากป้อนจ านวนพจน์ 
Minterm แล้วจะปรากฏตารางเมทริกซ์มีจ านวนแถวตาม
จ านวนพจน์ Minterm โดยการรับค่าตัวแปรถูกก าหนดไว้
ดังนี้ ตัวแปรนิเสธ ( s ) ให้ใส่เลข 0 ตัวแปรปกติให้ใส่เลข 1 
และตัวแปรที่ถูกก าจัดหรือไม่ปรากฏให้ใส่เลข 2 เช่น นิพจน์
ประกอบด้วย Minterm 4 พจน์ คือ 
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พจน์ที่ 1 ปรากฏเฉพาะ S2 ดังนั้นในต าแหน่งที่ 2 แทนด้วย 
1 และต าแหน่งที่ไม่ปรากฏตัวแปรแทนด้วย 2 ซึ่งจะต้องใส่
ค่าเป็น 21222 ส าหรับพจน์ที่ 2 จะเห็นว่ามีตัวแปรนิเสธ
ของ s3  คือ s3  ในต าแหน่งที่ 3 จะแทนด้วย 0 ในขณะที่
s4  และ s5 เป็นตัวแปรปกติต าแหน่งที่ 4 และ 5 จึงแทน
ด้วย 1 ส าหรับต าแหน่งท่ีเหลือแทนด้วย 2 ดังนั้นพจน์ที่ 2 
จะต้องใส่ตัวเลข 22011 ในท านองเดียวกันพจน์ที่ 3 และ 4 
จะใส่ตัวเลข 22121 และ 02112 ตามล าดับ (รูปที่ 3)  

รูปที่ 2 กล่องข้อความรับค่าจ านวนพจน์ Minterm
 

 
รูปที่ 3 หน้าต่างแปลค่านิพจน์บลูนีของแต่ละตัวแปร 
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 เมื่อกดปุ่ม Print โปรแกรมจะประมวลผล
แสดงผลในกรอบ Result (รูปที่ 4) และ (รูปที่ 5) เป็น
ตัวอย่างผลลัพธ์จากการทดสอบการใช้ GUI ตรวจสอบ
สถานะวงจรลอจิกของนักศึกษา 6 กลุ่ม  
 ขั้นตอนการศึกษาเปรียบเทียบค่าร้อยละการ
เปลี่ยนแปลงจากการค านวณด้วยคอมพิวเตอร์กับมนุษย์ ใช้
วิธีการหาค่าเฉลี่ยของผู้ทดสอบจ านวน 10 คนจากการ
ค านวณมือและใช้โปรแกรมค านวณท้ังด้านเวลา และความ
แม่นย าของแต่ละฟังก์ชัน ได้ผลการทดสอบ (ตารางที่ 1) 

พบว่า ฟังก์ชัน f5  ค านวณด้วยมนุษย์ใช้เวลาเฉลี่ย 957.5 
วินาที ในขณะทีค่อมพิวเตอร์ค านวณใช้เวลา 94.6 วินาทีซึ่ง
มีร้อยละการเปลี่ยนแปลงเวลาเฉลี่ยมากที่สุดคิดเป็นร้อยละ  
90.12 ส าหรับฟังก์ชัน f1  ค านวณด้วยมนุษย์ใช้เวลาเฉลี่ย 
50.9 วินาที ในขณะที่คอมพิวเตอร์ค านวณใช้เวลา 33.8 
วินาที มีร้อยละการเปลี่ยนเวลาเฉลี่ยน้อยท่ีสุด ร้อยละ 33.6 
ในแง่ของความแม่นย าการใช้คอมพิวเตอร์ค านวณนั้นไม่พบ
ข้อผิดพลาดในการค านวณท าให้ร้อยละการเปลี่ยนความ
แม่นย ามีค่าเท่ากับ 100   

 
รูปที่ 4 ตารางสถานการณ์ท างานของวงจรลอจิก

 
รูปที่ 5 ผลลัพธ์การทดสอบ GUI จากการตรวจสอบการท างานของวงจรของนักศึกษาท้ัง 6 กลุ่ม 

 

วิธีการหาค่าเฉล่ียของผู้ทดสอบจำ�นวน 10 คน จากการ

คำ�นวณด้วยมือและใช้โปรแกรมคำ�นวณท้ังด้านเวลา  และ

ความแมน่ยำ�ของแตล่ะฟังกช์นัไดผ้ลการทดสอบ (ตารางที่ 1)

รูปที่ 4 ตารางสถานการณ์ทำ�งานของวงจรลอจิก

รูปที่ 5 ผลลัพธ์การทดสอบ GUI จากการตรวจสอบการทำ�งานของวงจรของนักศึกษาทั้ง 6 กลุ่ม
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อภิปรายผลการวิจัย  
จากผลการทดสอบการท างานของ GUI พบว่า

ผลลัพธ์มีความถูกต้องเป็นที่น่าพอใจ และท างานได้ครบถ้วน
ตามรูปแบบที่น าเสนอ การใช้ GUI ตรวจสอบวงจรลอจิก
ผ่านนิพจน์บูลีนมีความรวดเร็วกว่ามนุษย์ค านวณซึ่งผลลัพธ์
จากตารางที่ 1 แสดงให้เห็นว่า ฟังก์ชันท่ีมีความซับซ้อนมาก
ท าให้ร้อยละการเปลี่ยนแปลงเพิ่มมากขึ้น ที่ส าคัญยิ่งการใช้ 
GUI ค านวณนั้นมีความถูกต้องแม่นย าไม่พบข้อผิดพลาด 
เนื่องจาก SCILAB เป็นซอฟต์แวร์ที่มีวัตถุคณิตศาสตร์
พื้นฐาน ผู้ใช้สามารถสร้างวัตถุคณิตศาสตร์ใหม่ ๆ ที่สามารถ
ท า ง าน ได้ ต ามที่ ต้ อ งการ  อี กทั้ ง ยั ง เป็ นฟรี แ วร์ ที่ มี
ประสิทธิภาพใกล้เคียงกับ MATLAB ที่ซึ่งได้รับความนิยม
มากในงานด้านการค านวณด้านวิศวกรรม เช่น การใช้ 

MATLAB GUI วินิจฉัยฟอลต์มอเตอร์เหนี่ยวน าจาก
สเปกตรัมฟอลต์ท าให้การอ่านผล และการวางแผนซ่อม
บ า รุ ง ง่ า ย  และสะดวกขึ้ น  (Kusoljittakorn, 
Tangsiriworakul, Kulchonchan & Manop, 2017) 
ดังนั้น SCILAB GUI จึงเป็นทางเลือกหนึ่งในการเลือกใช้
ซอฟแวร์ที่ต้องสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ และส่วนต่อ
ประสานกับผู้ใช้เพื่อตอบโจทย์ทางด้านการค านวณและ
จ าลองทางคณิตศาสตร์ วิทยาศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ 
(Campbell, Chanceiler & Nikoukhah, 2006) 

อย่างไรก็ตามงานวิจัยนี้พบจุดอ่อนบางจุด อาทิ 
การใช้งานอาจเกิดข้อผิดพลาดจากการป้อนค่านิพจน์บูลีน
ซึ่งต้องตรวจสอบตารางเมทริกซ์ตัวแปรในหน้าต่าง คอนโซล 
(Console) ของโปรแกรมก่อนประมวลผล 

 

ตารางที่ 1 การทดสอบเปรียบเทียบความเร็วเฉลีย่และความแม่นย าเฉลี่ยจากการใช้คอมพิวเตอร์กับมนุษย์ค านวณ 
 

ฟังก์ชัน 
ความเร็วเฉลี่ย ความแม่นย าเฉลี่ย 

มนุษย ์
ค านวณ 

คอมพิวเตอร์
ค านวณ 

ร้อยละการ
เปลี่ยนแปลง 

มนุษย ์
ค านวณ 

คอมพิวเตอร์
ค านวณ 

ร้อยละการ
เปลี่ยนแปลง 

f1   50.90 33.8 33.60 0.6 0 100 

f2  228.50 40.1 82.45 1.6 0 100 

f3  294.60 37.7 87.20 2.2 0 100 

f4  713.50 86.7 87.85 4.3 0 100 

f5  957.50 94.60 90.12 6.6 0 100 
 

นอกจากนี้การแสดงสถานะการท างานของ
โปรแกรมทั้ง 32 สถานะนั้นมีเพียงบางสถานะที่มีความ
จ าเป็นต้องน าไปใช้ในการวิเคราะห์สถานการณ์การท างาน
ของระบบรดน้ าอัตโนมัติที่ถูกออกแบบ 

 

สรุป 
จากงานวิจัยนี้พบว่า GUI ที่สร้างด้วยโปรแกรม 

SCILAB สามารถช่วยให้การแปลผลนิพจน์บูลีน รวมถึงผล
ของสถานการณ์ท างานของระบบรดน้ าอัตโนมัติเป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ที่ก าหนดไว้ นั้น คือ วัตถุเชิงคณิตศาสตร์และ
อัลกอริทึมท่ีถูกสร้างสามารถรับส่งค่า และประมวลผลตาม
หลักพีชคณิตบูลีนผ่านหน้าต่าง GUI ที่ออกแบบไว้ ช่วยให้
การตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกมีความสะดวก ลด
เวลาค านวณและเพิ่มความแม่นย ามากขึ้น ส่งผลให้เกิด
เครื่องมือตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกในชุด
กิจกรรม AgSTEM ที่มีประสิทธิภาพ ค านวณได้รวดเร็ว 
และแม่นย ากว่ามนุษย์ค านวณ  

 
 

 
 
 

 

ข้อเสนอแนะ 
1. เนื่องจากมีความจ าเป็นต้องตรวจสอบความ

ถูกต้องในการป้อนค่านิพจน์บูลีนจึงควรมีการแสดงผล
ฟังก์ ชันบูลีนจากการกรอกข้อมูลนิพจน์บูลีนจะท าให้
สามารถตรวจสอบได้ง่ายกว่าการตรวจสอบด้วยตารางตัว
แปรในหน้าต่าง Console 

2. การคัดกรองและจัดล าดับสถานการณ์ผลลัพธ์
ของโปรแกรมจะช่วยอ านวยความสะดวกในการวิเคราะห์
ข้อมูลสามารถพัฒนาได้โดยการท าเหมืองข้อมูลตารางค่า
ความจริงเพื่อจัดล าดับความส าคัญของสถานการณ์ต่าง ๆ 
(Owens, Murali & Ramakrishnan, 2009). 

3. งานวิจัยนี้ เป็นงานวิจัยด้านเทคโนโลยี
การศึกษา แต่สามารถพัฒนาไปสู่ต้นแบบจ าลองการส่งผ่าน
ข้อมูลของเซนเซอร์กับ GUI (Asato, Asato, Nagado & 
Tamaki, 2015) เป็นแนวทางการประยุกต์กับโครงงานของ
นักศึกษา และเป็นต้นแบบจ าลองระบบการรดน้ าอัตโนมตัิที่
ควบคุมการท างานด้วยฟังก์ชันบูลีนในอนาคตได้อีกด้วย 
  

 

84 วารสารเทคโนโลยีภาคใต้ ปีที่ 11 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธนัวาคม 2561 

 เมื่อกดปุ่ม Print โปรแกรมจะประมวลผล
แสดงผลในกรอบ Result (รูปที่ 4) และ (รูปที่ 5) เป็น
ตัวอย่างผลลัพธ์จากการทดสอบการใช้ GUI ตรวจสอบ
สถานะวงจรลอจิกของนักศึกษา 6 กลุ่ม  
 ขั้นตอนการศึกษาเปรียบเทียบค่าร้อยละการ
เปลี่ยนแปลงจากการค านวณด้วยคอมพิวเตอร์กับมนุษย์ ใช้
วิธีการหาค่าเฉลี่ยของผู้ทดสอบจ านวน 10 คนจากการ
ค านวณมือและใช้โปรแกรมค านวณทั้งด้านเวลา และความ
แม่นย าของแต่ละฟังก์ชัน ได้ผลการทดสอบ (ตารางที่ 1) 

พบว่า ฟังก์ชัน f5  ค านวณด้วยมนุษย์ใช้เวลาเฉลี่ย 957.5 
วินาที ในขณะทีค่อมพิวเตอร์ค านวณใช้เวลา 94.6 วินาทีซึ่ง
มีร้อยละการเปลี่ยนแปลงเวลาเฉลี่ยมากที่สุดคิดเป็นร้อยละ  
90.12 ส าหรับฟังก์ชัน f1  ค านวณด้วยมนุษย์ใช้เวลาเฉลี่ย 
50.9 วินาที ในขณะที่คอมพิวเตอร์ค านวณใช้เวลา 33.8 
วินาที มีร้อยละการเปลี่ยนเวลาเฉลี่ยน้อยท่ีสุด ร้อยละ 33.6 
ในแง่ของความแม่นย าการใช้คอมพิวเตอร์ค านวณนั้นไม่พบ
ข้อผิดพลาดในการค านวณท าให้ร้อยละการเปลี่ยนความ
แม่นย ามีค่าเท่ากับ 100   

 
รูปที่ 4 ตารางสถานการณ์ท างานของวงจรลอจิก

 
รูปที่ 5 ผลลัพธ์การทดสอบ GUI จากการตรวจสอบการท างานของวงจรของนักศึกษาท้ัง 6 กลุ่ม 

 

 
85 Journal of Southern Technology Vol.11 No.2 July-December 2018 
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ผลลัพธ์มีความถูกต้องเป็นที่น่าพอใจ และท างานได้ครบถ้วน
ตามรูปแบบที่น าเสนอ การใช้ GUI ตรวจสอบวงจรลอจิก
ผ่านนิพจน์บูลีนมีความรวดเร็วกว่ามนุษย์ค านวณซึ่งผลลัพธ์
จากตารางที่ 1 แสดงให้เห็นว่า ฟังก์ชันท่ีมีความซับซ้อนมาก
ท าให้ร้อยละการเปลี่ยนแปลงเพิ่มมากขึ้น ที่ส าคัญยิ่งการใช้ 
GUI ค านวณนั้นมีความถูกต้องแม่นย าไม่พบข้อผิดพลาด 
เนื่องจาก SCILAB เป็นซอฟต์แวร์ที่มีวัตถุคณิตศาสตร์
พื้นฐาน ผู้ใช้สามารถสร้างวัตถุคณิตศาสตร์ใหม่ ๆ ที่สามารถ
ท า ง าน ได้ ต ามที่ ต้ อ งการ  อี กทั้ ง ยั ง เป็ นฟรี แ วร์ ที่ มี
ประสิทธิภาพใกล้เคียงกับ MATLAB ที่ซึ่งได้รับความนิยม
มากในงานด้านการค านวณด้านวิศวกรรม เช่น การใช้ 

MATLAB GUI วินิจฉัยฟอลต์มอเตอร์เหนี่ยวน าจาก
สเปกตรัมฟอลต์ท าให้การอ่านผล และการวางแผนซ่อม
บ า รุ ง ง่ า ย  และสะดวกขึ้ น  (Kusoljittakorn, 
Tangsiriworakul, Kulchonchan & Manop, 2017) 
ดังนั้น SCILAB GUI จึงเป็นทางเลือกหนึ่งในการเลือกใช้
ซอฟแวร์ที่ต้องสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ และส่วนต่อ
ประสานกับผู้ใช้เพื่อตอบโจทย์ทางด้านการค านวณและ
จ าลองทางคณิตศาสตร์ วิทยาศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ 
(Campbell, Chanceiler & Nikoukhah, 2006) 

อย่างไรก็ตามงานวิจัยนี้พบจุดอ่อนบางจุด อาทิ 
การใช้งานอาจเกิดข้อผิดพลาดจากการป้อนค่านิพจน์บูลีน
ซึ่งต้องตรวจสอบตารางเมทริกซ์ตัวแปรในหน้าต่าง คอนโซล 
(Console) ของโปรแกรมก่อนประมวลผล 

 

ตารางที่ 1 การทดสอบเปรียบเทียบความเร็วเฉลีย่และความแม่นย าเฉลี่ยจากการใช้คอมพิวเตอร์กับมนุษย์ค านวณ 
 

ฟังก์ชัน 
ความเร็วเฉลี่ย ความแม่นย าเฉลี่ย 

มนุษย ์
ค านวณ 

คอมพิวเตอร์
ค านวณ 

ร้อยละการ
เปลี่ยนแปลง 

มนุษย ์
ค านวณ 

คอมพิวเตอร์
ค านวณ 

ร้อยละการ
เปลี่ยนแปลง 

f1   50.90 33.8 33.60 0.6 0 100 

f2  228.50 40.1 82.45 1.6 0 100 

f3  294.60 37.7 87.20 2.2 0 100 

f4  713.50 86.7 87.85 4.3 0 100 

f5  957.50 94.60 90.12 6.6 0 100 
 

นอกจากนี้การแสดงสถานะการท างานของ
โปรแกรมทั้ง 32 สถานะนั้นมีเพียงบางสถานะที่มีความ
จ าเป็นต้องน าไปใช้ในการวิเคราะห์สถานการณ์การท างาน
ของระบบรดน้ าอัตโนมัติที่ถูกออกแบบ 

 

สรุป 
จากงานวิจัยนี้พบว่า GUI ที่สร้างด้วยโปรแกรม 

SCILAB สามารถช่วยให้การแปลผลนิพจน์บูลีน รวมถึงผล
ของสถานการณ์ท างานของระบบรดน้ าอัตโนมัติเป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ที่ก าหนดไว้ นั้น คือ วัตถุเชิงคณิตศาสตร์และ
อัลกอริทึมท่ีถูกสร้างสามารถรับส่งค่า และประมวลผลตาม
หลักพีชคณิตบูลีนผ่านหน้าต่าง GUI ที่ออกแบบไว้ ช่วยให้
การตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกมีความสะดวก ลด
เวลาค านวณและเพิ่มความแม่นย ามากขึ้น ส่งผลให้เกิด
เครื่องมือตรวจสอบการท างานของวงจรลอจิกในชุด
กิจกรรม AgSTEM ที่มีประสิทธิภาพ ค านวณได้รวดเร็ว 
และแม่นย ากว่ามนุษย์ค านวณ  

 
 

 
 
 

 

ข้อเสนอแนะ 
1. เนื่องจากมีความจ าเป็นต้องตรวจสอบความ

ถูกต้องในการป้อนค่านิพจน์บูลีนจึงควรมีการแสดงผล
ฟังก์ ชันบูลีนจากการกรอกข้อมูลนิพจน์บูลีนจะท าให้
สามารถตรวจสอบได้ง่ายกว่าการตรวจสอบด้วยตารางตัว
แปรในหน้าต่าง Console 

2. การคัดกรองและจัดล าดับสถานการณ์ผลลัพธ์
ของโปรแกรมจะช่วยอ านวยความสะดวกในการวิเคราะห์
ข้อมูลสามารถพัฒนาได้โดยการท าเหมืองข้อมูลตารางค่า
ความจริงเพื่อจัดล าดับความส าคัญของสถานการณ์ต่าง ๆ 
(Owens, Murali & Ramakrishnan, 2009). 

3. งานวิจัยนี้ เป็นงานวิจัยด้านเทคโนโลยี
การศึกษา แต่สามารถพัฒนาไปสู่ต้นแบบจ าลองการส่งผ่าน
ข้อมูลของเซนเซอร์กับ GUI (Asato, Asato, Nagado & 
Tamaki, 2015) เป็นแนวทางการประยุกต์กับโครงงานของ
นักศึกษา และเป็นต้นแบบจ าลองระบบการรดน้ าอัตโนมตัิที่
ควบคุมการท างานด้วยฟังก์ชันบูลีนในอนาคตได้อีกด้วย 
  

ข้อเสนอแนะ
	 1.	 เนื่องจากมีความจำ�เป็นต้องตรวจสอบความ    
ถูกต้องในการป้อนค่านิพจน์บูลีน จึงควรมีการแสดงผล    
ฟงักช์นับลูนีจากการกรอกขอ้มลูนพิจนบ์ลูนีจะทำ�ใหส้ามารถ           
ตรวจสอบได้ง่ายกว่าการตรวจสอบด้วยตารางตัวแปร              
ในหน้าต่าง Console
	 2.	 การคัดกรองและจัดลำ�ดับสถานการณ์ผลลัพธ์
ของโปรแกรมจะช่วยอำ�นวยความสะดวกในการวิเคราะห์
ข้อมูลสามารถพัฒนาได้โดยการทำ�เหมืองข้อมูลตารางค่า  
ความจริงเพื่อจัดลำ�ดับความสำ�คัญของสถานการณ์ต่าง ๆ 
(Owens, Murali & Ramakrishnan, 2009).
	 3.	 งานวจิยันีเ้ปน็งานวจิยัดา้นเทคโนโลยกีารศกึษา 
แต่สามารถพัฒนาไปสู่ต้นแบบจำ�ลองการส่งผ่านข้อมูล         
ของเซนเซอร์กับ GUI (Asato, Asato, Nagado & Tamaki, 
2015) เป็นแนวทางการประยุกต์กับโครงงานของนักศึกษา 
และเป็นต้นแบบจำ�ลองระบบการรดนํ้าอัตโนมัติที่ควบคุม      
การทำ�งานด้วยฟังก์ชันบูลีนในอนาคตได้อีกด้วย

MATLAB GUI วินิจฉัยฟอลต์มอเตอร์เหนี่ยวนำ�จาก
สเปกตรัมฟอลต์ ทำ�ให้การอ่านผล และการวางแผน
ซ่อมบำ�รุงง่าย และสะดวกขึ้น (Kusoljittakorn,
Tangsiriworakul, Kulchonchan & Manop, 2017) 
ดังนั้น SCILAB GUI จึงเป็นทางเลือกหนึ่งในการเลือกใช้
ซอฟต์แวร์ที่ต้องสร้างวัตถุเชิงคณิตศาสตร์ และส่วนต่อ
ประสานกับผู้ใช้เพื่อตอบโจทย์ทางด้านการคำ�นวณและ
จำ�ลองทางคณิตศาสตร์ วิทยาศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ 
(Campbell, Chanceiler&Nikoukhah, 2006)
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