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สวนที่ 1 ช่ือปริญญาและสาขาวิชา 
 
1. รหัสและช่ือหลักสูตร 
 รหัสหลักสูตร : 25602501100149 
 ภาษาไทย  : หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

 ภาษาอังกฤษ :   Bachelor  of Engineering Program in Robotics and Automation 
Engineering 

  
2. ช่ือปริญญาและสาขาวิชา  
 ภาษาไทย   (ชื่อเต็ม)  :    วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต (วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ) 

     (อักษรยอ) :    วศ.บ. (วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ) 
ภาษาอังกฤษ  (ชื่อเต็ม)  :    Bachelor  of Engineering (Robotics and Automation 
             Engineering) 
     (อักษรยอ) :    B.Eng. (Robotics and Automation Engineering) 

 
3. วิชาเอก (ถามี) 
  ไมม ี 
 
4. จํานวนหนวยกิตท่ีเรียนตลอดหลักสูตร 
        135 หนวยกิต    
  
5. รูปแบบของหลักสูตร 
 5.1 รูปแบบ 
  หลักสูตรระดับปริญญาตรี หลักสูตร 4 ป มีระยะเวลาการศึกษาสูงสุดตามประกาศของสถาบนั  

 5.2 ประเภทของหลักสูตร 
    หลักสูตรปริญญาตรีทางวิชาการ 

  ☐ หลักสูตรปริญญาตรีทางวิชาชีพ 

  ☐ หลักสูตรปริญญาตรีปฏิบัติการ  

 5.3 ภาษาท่ีใช   
หลักสูตรจัดการเรียนการสอนเปนภาษาไทย และ/หรือ ภาษาอังกฤษ 
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 5.4 ความรวมมือกับสถาบันอ่ืน  
ไมมี  

5.5 การใหปริญญาแกผูสําเร็จการศึกษา  

 1 ปริญญา     ☐ 2 ปริญญา  ☐ 3 ปริญญา 

 4 ปริญญา    ☐ ปริญญา 2 ระดับ (โท-เอก) ☐ พหุปริญญา 

 
6. สถานภาพของหลักสูตรและการพิจารณาอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตร 
  หลักสูตรปรับปรงุ พ.ศ. 2570  
  กําหนดเปดสอนภาคการศึกษาท่ี 1 ปการศึกษา 2570 
  ปรับปรุงจากหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
  หลักสูตรปรับปรงุ พ.ศ. 2565 
  คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร เห็นชอบในการประชุมหลักสูตรครั้งท่ี 1/2568  
  เม่ือวันท่ี 21 เดือน ตุลาคม พ.ศ. 2568 

 ☐ คณะกรรมการวิชาการสถาบัน เห็นชอบใหนําเสนอหลักสูตรตอสภาสถาบัน 

  ในการประชุมครั้งท่ี 2/2569 เม่ือวันท่ี 10 เดือน กุมภาพันธ พ.ศ. 2569 

 ☐ ไดรับอนุมัติหลักสูตรจากสภาสถาบัน ในการประชุมครั้งท่ี 2/2569  

  เม่ือวันท่ี 31 เดือน มีนาคม พ.ศ. 2569 
 
7. สถานท่ีจัดการเรียนการสอน  
  สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน  

 ☐ สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วิทยาเขตอีอีซี  

 ☐ สถานท่ีจัดการเรียนการสอนอ่ืน ๆ (โปรดระบุ) 

  ………………………………………………………….. 
 
8. อาชีพท่ีสามารถประกอบไดหลังสําเร็จการศึกษา  
 (1) วิศวกรควบคุมระบบอัตโนมัติ 
 (2) วิศวกรวิเคราะหและพัฒนาระบบอัตโนมัติ 
 (3) วิศวกรหุนยนต 
 (4) นักวิจัยและพัฒนาหุนยนต 
 (5) ผูประกอบกิจการธุรกิจท่ีเก่ียวของกับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
 (6) บุคลากรการศึกษาท่ีเก่ียวของกับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
 (7) อ่ืนๆ 
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สวนที่ 2 ปรัชญา วัตถปุระสงค และผลลัพธการเรียนรู 
 
1. ปรัชญาของหลักสูตร 
 ปรัชญาหลักสูตร “มุงเนนผลิตวิศวกรท่ีสามารถออกแบบ พัฒนา และ บูรณาการระบบอัตโนมัติและ

หุนยนต โดยใชการจําลองทางวิศวกรรมเปนเครื่องมือวิเคราะหตามมาตรฐานสากล คิดวิเคราะห และเรียนรู

เทคโนโลยีท่ีทันสมัย ตลอดจนปฏิบัติงานรวมกับผูอ่ืน และมีจรรยาบรรณในการประกอบวิชาชีพ ดวยการเรียนรู

จากประสบการณจริง”  

 จากปรัชญาของหลักสูตร และปรัชญาการศึกษาของสถาบัน คือ “การเรียนรูจากประสบการณจริง 

(Work-based Education: WBE)” ซ่ึงหลักสูตรมีแนวทางการจัดการเรียนการสอนตามนํารูปแบบ WBE Model 

ซ่ึงสอดคลองกับวิสัยทัศน และพันธกิจของสถาบันโดยจัดการเรียนภาคทฤษฎีควบคูภาคปฏิบัติในสถาบันตลอด 4 

ชั้นป หลักสูตรดําเนินการสอนโดยคณาจารยผูทรงคุณวุฒิซ่ึงมีคุณสมบัติตรงตามท่ีหลักสูตรกําหนด และมีวิทยากร

พิเศษจากสถานประกอบการมารวมสอนผานกรณีศึกษาจริง (Real Case Study) เพ่ือใหนักศึกษาไดวิเคราะห และ

ฝกปฏิบัติรวมกับผูมีประสบการณจากสถานประกอบการ อีกท้ัง ยังเปนการเตรียมความพรอมกอนลงมือปฏิบัติจริง

ท่ีสถานประกอบการในวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติในแตละชั้นป (Work-based Learning: WBL) ซ่ึงหลักสูตร

กําหนดแผนการเรียนรูในสถานประกอบการ ดังนี้ 

 ชั้นปท่ี 1 ใหผูเรียนฝกปฏิบัติงานท่ีรานสะดวกซ้ือ เพ่ือสรางพ้ืนฐานการทํางาน และ ฝกฝนทักษะ Soft 

Skllis เพ่ือฝกฝนทักษะการสื่อสารและทักษะดานอารมณ รวมถึงความสมารถเชิงสมรรถนะ เชน การทํางานรวมกับ

ผูอ่ืน ความรับผิดชอบตอหนาท่ี และความตรงตอเวลา  

 ชั้นปท่ี 2 ใหผูเรียนฝกทักษะในการทํางานโดยใชเครื่องมือท่ีเก่ียวของกับหุนยนตและระบบอัตโนมัติโดย

ฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการท่ีมีความเก่ียวของ เพ่ือเรียนรูกระบวนการการทํางาน การวิเคราะหปญหาจาก

ระบบจริงกอนใชงานระบบอัตโนมมัติและหุนยนต และออกแบบแนวทางการแกปญหาดวยระบบอัตโนมัติหรือ 

หุนยนต  

 ชั้นปท่ี 3-4 ใหผูเรียนฝกปฏิบัติงานท่ีโรงงานอุตสาหกรรม หรือ สถานประกอบการท่ีมีความเก่ียวของกับ

หุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพ่ือนําความรู ท่ีไดจากการเรียนทฤษฎีและการฝกปฏิบัติมาใชในการแกปญหา 

วิเคราะห ออกแบบ บูรณาการ หรือ พัฒนากระบวนการทํางานของระบบ เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพการทํางานท่ีดี

ข้ึน โดยคํานึงถึงปจจัยดานความปลอดภัย สิ่งแวดลอม สังคม และเศรษฐศาสตร เพ่ือเก็บเก่ียวประสบการณจาก

สภาพแวดลอมจริง และ เตรียมพรอมสูการทํางานในโลกธุรกิจอยางมืออาชีพ 

 
 
 
 
 
 
 
 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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2. วัตถุประสงคของหลักสูตร  
 หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ ไดกําหนดวัตถุประสงคของ

หลักสูตรเม่ือนักศึกษาสําเร็จการศึกษาตามหลักสูตรแลว บัณฑิตมีความรูความสามารถ ดังนี้ 

 1) บัณฑิตสามารถประกอบอาชีพในฐานะวิศวกรหุนยนตและระบบอัตโนมัติท่ีมีความรูและทักษะพรอมใชใน

การออกแบบ ติดตั้ง และพัฒนาโซลูชันดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใหสอดคลองกับความตองการของอุตสาหกรรม

ท้ังในและตางประเทศ 

 2) บัณฑิตมีความสามารถในการพัฒนาตนเองอยางตอเนื่อง เพ่ือกาวทันเทคโนโลยีหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

พรอมท้ังมีความเปนผูนําและทํางานรวมกับผูอ่ืนอยางมีประสิทธิภาพ 

 3) บัณฑิตปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอสังคม มีจริยธรรมในวิชาชีพ และสามารถนําเทคโนโลยีหุนยนตมา

ใชแกปญหาเชิงเศรษฐกิจ สังคม และสิ่งแวดลอมอยางยั่งยืน 

 

3. ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (Program Learning Outcomes: PLOs) 
 หลักสูตรกําหนดผูมีสวนไดเสียสําคัญ และสํารวจความตองการของผูมีสวนไดเสีย ดังนี้ 
 1. กฎหมายและขอกําหนดท่ีเก่ียวของ เชน แผนยุทธศาสตรชาติ 20 ป, แผนพัฒนาเศรษฐกิจและ สังคม

แหงชาติ ฉบับท่ี 13, มาตรฐานคุณวุฒิอุดมศึกษา, ขอบังคับสภาวิศวกรวาดวยจรรยาบรรณแหงวิชาชีพวิศวกรรม

และการประพฤติผิดจรรยาบรรณอันจะนํามาซ่ึงความเสื่อมเสียเกียรติศักดิ์แหงวิชาชีพ พ.ศ. 2559, Accreditation 

Board for Engineering and Technology (ABET) , และแผนกลยุทธสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน ซ่ึง

หลักสูตรสํารวจความตองการโดยการสังเคราะหจากเอกสารท่ีเก่ียวของ 

 2. ผูมีสวนไดเสียภายนอกสถาบัน ไดแก สถานประกอบการท่ีเก่ียวกับหุนยนตอุตสาหกรรม จํานวน 6 

แหง, สถานประกอบการดานอุตสาหกรรมท่ีใชงานระบบอัตโนมัติ (ผูใชบัณฑิต) จํานวน 6 แหง, ศิษยเกา จํานวน 

35 คน และ ผูปกครอง จํานวน 6 คน ซ่ึงหลักสูตรสํารวจความตองการท้ังการสัมภาษณ แบบประเมินความพึง

พอใจ ของกลุม ตาง ๆ และแบบสอบถาม เปนตน 

 3. ผูมีสวนไดเสียภายในสถาบัน ไดแก อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร จํานวน 4 คน และนักศึกษาปจจุบัน 

จํานวน 16 คน ซ่ึงหลักสูตรสํารวจความตองการท้ังการสัมภาษณ แบบประเมินความพึงพอใจของกลุมตาง ๆ และ

แบบสอบถาม เปนตน 

ท้ังนี้ หลักสูตรไดนําขอมูลท้ังหมดมาวิเคราะหเพ่ือสรุปความตองการและความคาดหวังของผูมีสวนไดเสีย 

ท่ีเก่ียวของกับหลักสูตรวิศวกรรมหุนยนตและรบบอัตโนมัติ กําหนดผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) ดังนี้ 
 PLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม และเทคโนโลยีสารสนเทศ  
    เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทางวิศวกรรมในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผล
     และเปนระบบ 

PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ โดยคํานึงถึงความปลอดภัย เศรษฐกิจ สิ่งแวดลอม
 และความยั่งยืน และสามารถตรวจสอบความถูกตองของการออกแบบโดยใชกระบวนการ
 จําลองท่ีเปนระบบ 

  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลองหรือการทดสอบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
 เพ่ือประเมินประสิทธิภาพและปรับปรุงระบบใหเหมาะสมกับความตองการ 
PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทางวิศวกรรมท่ีเหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนา
 และการดําเนินงานของระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ
PLO5: สื่อสารเนื้อหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยางมีประสิทธิภาพกับผูรับสารท่ีหลากหลาย และ
 สามารถทํางานรวมกับผูอ่ืนในทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 
PLO6: ปฏิบัติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพและกฎระเบียบท่ีเก่ียวของ โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม 
 เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอม 
PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง ๆ อยางมีวิจารณญาณ และพัฒนาตนเอง
 อยางตอเนื่องเพ่ือใหทันตอการเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยี 
 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

Domain of Learning 
Anderson, L.W., Krathwohl, D.R. , Airasian, P.W., Cruikshank, K.A. , Mayer, R.E. ,Pintrich, 

P. R. , Raths, J. , Wittrock, M. C.  ( 2001) .  A Taxonomy for Learning, Teaching, and 
Assessing:  A revision of Bloom's Taxonomy of Educational Objectives.  New York: 
Pearson, Allyn & Bacon 

Cognitive Domain 
(Knowledge) 

Psychomotor 
Domain 
(Skills) 

Affective 
Domain 

(Attitude) R U Ap An E C 
PLO1:  ป ร ะ ยุ ก ต ใ ช ค ว า ม รู ด า น ค ณิ ต ศ า ส ต ร  
วิทยาศาสตร วิศวกรรม และเทคโนโลยีสารสนเทศ 
เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทางวิศวกรรมในระบบ
หุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผลและเปน
ระบบ  

        

PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ โดย
คํานึงถึงความปลอดภัย เศรษฐกิจ สิ่งแวดลอม และ
ความยั่งยืน และสามารถตรวจสอบความถูกตองของ
การออกแบบโดยใชกระบวนการจําลองท่ีเปนระบบ 

        

PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลอง
หรือการทดสอบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพ่ือ
ประเมินประสิทธิภาพและปรับปรุงระบบใหเหมาะสม
กับความตองการ 

        

PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยี
ทางวิศวกรรมท่ีเหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาและ
การดําเนินงานของระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ

        

PLO5: สื่อสารเน้ือหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยาง
มีประสิทธิภาพกับผูรับสารท่ีหลากหลาย และสามารถ
ทํางานรวมกับผูอ่ืนในทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

        

PLO6:  ปฏิ บัติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพและ
กฎระเบียบท่ีเก่ียวของ โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม 
เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอม 

        

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

Domain of Learning 
Anderson, L.W., Krathwohl, D.R. , Airasian, P.W., Cruikshank, K.A. , Mayer, R.E. ,Pintrich, 

P. R. , Raths, J. , Wittrock, M. C.  ( 2001) .  A Taxonomy for Learning, Teaching, and 
Assessing:  A revision of Bloom's Taxonomy of Educational Objectives.  New York: 
Pearson, Allyn & Bacon 

Cognitive Domain 
(Knowledge) 

Psychomotor 
Domain 
(Skills) 

Affective 
Domain 

(Attitude) R U Ap An E C 
PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลง
ตาง ๆ อยางมีวิจารณญาณ และพัฒนาตนเองอยาง
ตอเน่ืองเพ่ือใหทันตอการเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยี 

        

หมายเหตุ : ระบุสัญลักษณ �   ใน Domain of Learning ที่สอดคลองกับ PLOs ของหลักสูตร  

 R = Remembering    U = Understanding  Ap = Applying 
 An = Analyzing     E  = Evaluating   C = Creating 
 

ตารางแสดงความสัมพันธระหวางผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) กับมาตรฐานคุณวุฒิ
ระดับอุดมศึกษา พ.ศ. 2565 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 
มาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษา พ.ศ. 2565 

ดาน
ความรู 

ดาน
ทักษะ 

ดาน
จริยธรรม 

ดานลักษณะ
บุคคล 

PLO1  

ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม 
และเทคโนโลยีสารสนเทศ เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทาง
วิศวกรรมในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผล
และเปนระบบ 

    

PLO2 

ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ... โดยคํานึงถึงความ
ปลอดภัย เศรษฐกิจ สิ่งแวดลอม และความยั่งยืน และสามารถ
ตรวจสอบความถูกตองของการออกแบบโดยใชกระบวนการ
จําลองท่ีเปนระบบ 

    

PLO3 
วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลองหรือการทดสอบ
ระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพ่ือประเมินประสิทธิภาพ
และปรับปรุงระบบใหเหมาะสมกับความตองการ 

    

PLO4 
เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทางวิศวกรรมท่ี
เหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาและการดําเนินงานของ
ระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

    

PLO5 
สื่อสารเนื้อหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยางมีประสิทธิภาพ
กับผูรับสารท่ีหลากหลาย และสามารถทํางานรวมกับผูอ่ืนใน
ทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

    

PLO6 
ปฏิบัติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพและกฎระเบียบท่ีเก่ียวของ 
โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอม 

    

PLO7 
สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง ๆ อยางมี
วิจารณญาณ 

    

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ตารางแสดงความสัมพันธระหวางวัตถุประสงคของหลักสูตร และผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 
 

วัตถุประสงคของหลักสูตร 
ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 
1 2 3 4 5 6 7 

1. บัณฑิตสามารถประกอบอาชีพในฐานะวิศวกรหุนยนตและ
ระบบอัตโนมัติท่ีมีความรูและทักษะพรอมใชในการออกแบบ 
ติดตั้ง และพัฒนาโซลูชันดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติให
สอดคลอง กับความตองการของ อุตสาหกรรม ท้ัง ในและ
ตางประเทศ 

       

2. บัณฑิตมีความสามารถในการพัฒนาตนเองอยางตอเนื่อง เพ่ือ
กาวทันเทคโนโลยีหุนยนตและระบบอัตโนมัติ พรอมท้ังมีความ
เปนผูนําและทํางานรวมกับผูอ่ืนอยางมีประสิทธิภาพ 

       

3. บัณฑิตปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอสังคม มีจริยธรรมใน
วิชาชีพ และสามารถนําเทคโนโลยีหุนยนตมาใชแกปญหาเชิง
เศรษฐกิจ สังคม และสิ่งแวดลอมอยางยั่งยืน 

       

 
ตารางแสดงความสัมพันธระหวางผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) กับผลลัพธการเรียนรูของหมวดวิชา
ศึกษาท่ัวไป (GE LOs) 

ผลลัพธการเรียนรูของ 
หมวดวิชาศึกษาทั่วไป (GE LOs) 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 
PLO1 PLO2 PLO3 PLO4 PLO5 PLO6 PLO7 

GE LO1 ประยุกตใชความรูเพื่อพัฒนาตามหลักสุขภาวะ
เพื่อสุขภาพกาย สุขภาพจิต สุขภาวะทาง
การเงิน หลักกฏหมายในชีวิตประจําวัน และ
รักษส่ิงแวดลอม 

       

GE LO2 ประยุกตใชแนวคิดเพื่อการเสริมสรางคุณคา
ของชีวิตและความเปนมนุษย 

       

GE LO3 คิดสรางสรรค วิเคราะหและวิพากษดวยเหตุผล 
แกไขปญหาอยางเปนระบบ คิดแบบองครวม 

       

GE LO4 ส่ือสารภาษาไทยหรือภาษาตางประเทศตาม
หลักทางภาษาและสอดคลองกับบริบททาง
สังคมและพหุวัฒนธรรม 

       

GE LO5 ประยุกตใชเทคโนโลยีดิจิทัลในการเรียนรูและ
การปฏิบัติงาน 

       

GE LO6 ประยุกตใชแนวคิดเชิงธุรกิจและนวัตกรรมเพื่อ
การทํางาน 

       

GE LO7 แสดงออกถึงภาวะผูนํา การทํางานเปนทีม 
มีคุณธรรม จริยธรรม มีจิตสาธารณะ แสวงหา
ความรูตลอดชีวิตยืดหยุนและปรับตัวไดภายใต
ภาวะวิกฤต 

       

หมายเหตุ: ตามขอแนะนําของคณะกรรมการวิชาการ ครั้งที่ 2/2568 วันที่ 11 ก.พ. 2568 

  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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สวนที่ 3 ระบบและกลไกในการพัฒนาหลกัสูตร 
 
 หลักสูตรดําเนินการปรับปรุงหลักสูตรตามกระบวนการการออกแบบการเรียนรูแบบยอนกลับ (Backward 
Curriculum Design) โดยมีรายละเอียดดังนี้ 
 
1. นโยบายและยุทธศาสตรและการพัฒนากําลังคนของประเทศ 

การปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติในครั้งนี้ มีเปาหมายเพ่ือใหสอดคลองกับทิศทางการ
พัฒนาประเทศตามกรอบยุทธศาสตรชาติ 20 ป (พ.ศ. 2561–2580) ซ่ึงมุงเนนการพัฒนาประเทศอยางยั่งยืนตามหลัก
ธรรมาภิบาล โดยใชเปนกรอบในการจัดทําแผนตาง ๆ ใหมีความสอดคลองและบูรณาการกันในทุกภาคสวน ท้ังดาน
ความม่ันคง ดานการสรางความสามารถในการแขงขัน และดานการพัฒนาและเสริมสรางศักยภาพทรัพยากรมนุษย 

ในดานการสรางความสามารถในการแขงขัน ยุทธศาสตรชาติไดเนนการนําเทคโนโลยีและนวัตกรรม 
มาประยุกตใชเพ่ือเพ่ิมมูลคาและตอยอดจากอัตลักษณ วัฒนธรรม และทรัพยากรของไทย รวมถึงการพัฒนาโครงสราง
พ้ืนฐานท่ีเอ้ือตอการเติบโตของอุตสาหกรรมและบริการแหงอนาคต โดยเฉพาะการสงเสริมผูประกอบการและคนรุนใหม
ใหมีศักยภาพในการสรางสรรคนวัตกรรม เชน การประยุกตใชเทคโนโลยีหุนยนตในภาคการเกษตร การพัฒนาเกษตร
อัจฉริยะ ฟารมอัจฉริยะ และการแปรรูปผลิตผลทางการเกษตร รวมถึงการผลักดันอุตสาหกรรมดิจิทัล ปญญาประดิษฐ 
และระบบอัตโนมัติใหเปนกลไกสําคัญในการขับเคลื่อนเศรษฐกิจ 

หนึ่งในแนวทางสําคัญของยุทธศาสตรชาติคือการสงเสริมอุตสาหกรรมเปาหมาย หรือ S-Curve ซ่ึง
ประกอบดวย 5 อุตสาหกรรมเดิมท่ีมีศักยภาพในการตอยอด (First S-Curve) และ 5 อุตสาหกรรมอนาคต  
(New S-Curve) โดยหนึ่งในอุตสาหกรรมอนาคตท่ีมีบทบาทสําคัญคือ อุตสาหกรรมหุนยนตเพ่ืออุตสาหกรรม 
(Robotics) ซ่ึงเปนสาขาท่ีหลักสูตรนี้มุงเนนในการผลิตกําลังคนท่ีมีความรูและทักษะตรงตามความตองการ 

นอกจากนี้ การปรับปรุงหลักสูตรยังสอดคลองกับ แผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแหงชาติ ฉบับท่ี 13  
(พ.ศ. 2566–2570) ซ่ึงมีเปาหมายหลักในการ “ยกระดับขีดความสามารถในการแขงขันของประเทศ” โดยเนนการ
พัฒนาอุตสาหกรรมท่ีใชเทคโนโลยีข้ันสูง เชน หุนยนต ระบบอัตโนมัติ และระบบอัจฉริยะ เพ่ือรองรับการเปลี่ยนแปลง
ของโครงสรางเศรษฐกิจและสังคมในยุคดิจิทัล 

แผนฉบับท่ี 13 ยังเนนการพัฒนาทุนมนุษยใหมีทักษะท่ีจําเปนในศตวรรษท่ี 21 โดยเฉพาะทักษะดาน STEM, 
Digital Literacy, และ การบูรณาการเทคโนโลยีเขากับการผลิตและบริการ ซ่ึงเปนทักษะหลักท่ีหลักสูตรนี้มุงเนนในการ
พัฒนาใหกับผูเรียน ผานการเรียนรูแบบบูรณาการระหวางทฤษฎีและปฏิบัติ การทําโครงงานจริง และการฝก
ประสบการณในสถานประกอบการ 

อีกท้ัง แผนฉบับท่ี 13 ยังใหความสําคัญกับการสงเสริม เศรษฐกิจสรางสรรคและนวัตกรรม โดยมุงเนนการ
พัฒนาผูเรียนใหสามารถคิดริเริ่ม สรางสรรค และพัฒนานวัตกรรมท่ีตอบโจทยความตองการของสังคมและอุตสาหกรรม
ในอนาคต ซ่ึงสอดคลองกับแนวทางของหลักสูตรท่ีเปดโอกาสใหนักศึกษาไดพัฒนาโครงการหุนยนตท่ีมีความคิด
สรางสรรค เชน การออกแบบหุนยนตเพ่ือการแสดง การสํารวจพ้ืนท่ี หรือการทํางานรวมกันแบบ Swarm Robot ท่ี
สามารถประยุกตใชในหลากหลายบริบท การปรับปรุงหลักสูตรจึงเปนการตอบสนองตอแนวโนมการเปลี่ยนแปลงของ
เศรษฐกิจและสังคมท่ีกําลังเขาสูยุคอุตสาหกรรม 4.0 และ 5.0 โดยมุงเนนการผลิตกําลังคนท่ีมีความรู ความสามารถ 
และทักษะท่ีตรงกับความตองการของภาคอุตสาหกรรมและภาคบริการในอนาคต ท้ังในระดับประเทศและระดับสากล  
  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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2. ความเส่ียงและผลกระทบจากภายนอก 
การดําเนินการหลักสูตรวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ อาจเผชิญกับความเสี่ยงและผลกระทบจากปจจัย

ภายนอกท่ีมีการเปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วและตอเนื่อง ซ่ึงอาจสงผลกระทบตอความทันสมัยของเนื้อหาหลักสูตร 
ความสอดคลองกับความตองการของตลาดแรงงาน และความสามารถในการผลิตบัณฑิตท่ีมีคุณภาพตรงตามเปาหมาย
ของประเทศ โดยสามารถจําแนกความเสี่ยงหลักไดดังนี้: 

1. การเปล่ียนแปลงทางเทคโนโลยี เทคโนโลยีดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติมีการพัฒนาอยางรวดเร็ว เชน 
การเปลี่ยนผานจาก ROS1 สู ROS2, การใช Edge AI ในการประมวลผลขอมูลแบบกระจาย, การพัฒนาแพลตฟอรม
สื่อสารไรสายท่ีมีความเร็วสูงและความหนวงต่ํา (Low Latency), รวมถึงการบูรณาการระบบ IoT เขากับหุนยนตเพ่ือ
เพ่ิมความสามารถในการเชื่อมโยงขอมูลแบบเรียลไทม ซ่ึงการเปลี่ยนแปลงเหลานี้อาจทําใหเนื้อหาหลักสูตรลาสมัย 
หากไมมีการปรับปรุงอยางตอเนื่องและทันเวลา 

2. การเปล่ียนแปลงนโยบายภาครัฐและเศรษฐกิจโลก นโยบายดานการศึกษา อุตสาหกรรม และแรงงาน
ของภาครัฐมีแนวโนมเปลี่ยนแปลงตามบริบททางเศรษฐกิจ สังคม และเทคโนโลยี เชน การสงเสริมอุตสาหกรรม
เปาหมายใหม การปรับโครงสรางแรงงาน หรือการเปลี่ยนแปลงกฎระเบียบดานการรับรองวิชาชีพ ซ่ึงอาจสงผลตอ
ความตองการกําลังคนในสาขาหุนยนตและระบบอัตโนมัติ นอกจากนี้ ภาวะเศรษฐกิจโลก เชน การชะลอตัวของ
อุตสาหกรรมการผลิต หรือการเปลี่ยนแปลงหวงโซอุปทาน อาจสงผลตอโอกาสการจางงานของบัณฑิตในสาขานี ้

3. ส่ิงแวดลอมและสังคม ความตระหนักดานสิ่งแวดลอม ความยั่งยืน และความรับผิดชอบตอสังคมมีผลตอ
แนวทางการพัฒนาหุนยนต เชน การออกแบบใหประหยัดพลังงาน ลดการใชวัสดุท่ีเปนพิษ หรือสามารถนํากลับมาใช
ใหมได รวมถึงการพัฒนาเทคโนโลยีท่ีไมละเมิดสิทธิสวนบุคคลหรือสรางผลกระทบตอชุมชน ซ่ึงหากหลักสูตรไมปรับตัว
ใหสอดคลองกับแนวโนมเหลานี้ อาจทําใหบัณฑิตขาดความสามารถในการทํางานในบริบทท่ีเปลี่ยนแปลงไป 

เพ่ือใหหลักสูตรสามารถดําเนินการไดอยางมีประสิทธิภาพและสามารถปรับตัวตอความเปลี่ยนแปลงจากภายนอก
ไดอยางเหมาะสม จึงมีการกําหนดแนวทางการรับมือความเสี่ยงไวดังนี้: 

• การจัดตั้งคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร ท่ีประกอบดวยผูเชี่ยวชาญจากภาคการศึกษา ภาคอุตสาหกรรม 
และผูแทนจากหนวยงานท่ีเก่ียวของ เพ่ือทําหนาท่ีทบทวน ปรับปรุง และพัฒนาเนื้อหาหลักสูตรใหทันสมัยอยู
เสมอ โดยอางอิงจากแนวโนมเทคโนโลยีและความตองการของตลาดแรงงาน 

• การสงเสริมการเรียนรูตลอดชีวิต (Lifelong Learning) และการพัฒนาทักษะใหม (Reskilling/Upkilling) 
ผานกิจกรรมเสริมหลักสูตร เชน โครงการวิจัย การฝกงานในสถานประกอบการ การจัดอบรมระยะสั้น และ
การเรียนรูจากสถานการณจริง เพ่ือใหผูเรียนสามารถปรับตัวและพัฒนาตนเองไดอยางตอเนื่อง 

• การใชแนวทางการเรียนรูแบบยืดหยุน (Flexible Learning) โดยบูรณาการเทคโนโลยีใหมเขาสูการเรียน
การสอน เชน การใชแพลตฟอรมออนไลน การจําลองสถานการณเสมือนจริง (Simulation) การเรียนรูผาน
โปรเจกต และการใชระบบเปด (Open Source) เพ่ือใหผูเรียนสามารถเขาถึงองคความรูไดหลากหลายและ
ทันสมัย 

• การสรางเครือขายความรวมมือกับภาคอุตสาหกรรมและหนวยงานภายนอก เพ่ือแลกเปลี่ยนขอมูล
แนวโนมเทคโนโลยี ความตองการแรงงาน และโอกาสในการพัฒนาหลักสูตรรวมกัน รวมถึงการสนับสนุนการ
วิจัยและพัฒนาเทคโนโลยีใหมท่ีสามารถนํามาใชในการเรียนการสอนไดโดยตรง 

• การติดตามและประเมินผลกระทบจากปจจัยภายนอกอยางสมํ่าเสมอ โดยใชขอมูลจากแหลงวิชาการ 
งานวิจัย และรายงานจากหนวยงานระดับชาติและนานาชาติ เพ่ือใหสามารถปรับกลยุทธการดําเนินหลักสูตร
ไดอยางทันทวงที 
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3. พันธกิจหลักและยุทธศาสตรของสถาบัน  
การดําเนินกาปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

หลักสูตรปรับปรงุ พ.ศ. 2567  มีความสอดคลองกับพันธกิจและกลยุทธของสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน ดังนี้  
พันธกิจของสถาบัน 
พันธกิจขอท่ี 1: สรางคนท่ีมีคุณภาพและตรงกับความตองการของภาคธุรกิจ สังคม และประชาคมโลก  

โดยเนนการเรียนรูจากประสบการณจริง (Work – based Education) 
พันธกิจขอท่ี 2: ผสมผสานองคความรูเชิงวิชาการและองคกรธุรกิจ เพ่ือการจัดการเรียนการสอน การวิจยั 

การบริการวิชาการ และทํานุบํารุงศิลปวัฒนธรรม (Combination of Academic and Professional Expertise) 
พันธกิจขอท่ี 3: สรางเครือขายความรวมมือ เพ่ือพัฒนาองคความรูและสงเสริมนวัตกรรม (Collaborative 

Networking) 
พันธกิจขอท่ี 4: พัฒนาองคกรท่ีพรอมรับความเปลี่ยนแปลง และมีระบบการบริหารจัดการท่ีดี 

(Transformative Organization & Good Governance) 
 
กลยุทธของสถาบัน 
Strategic Theme: 3 Smart Learning Ecosystem 
Strategic Initiative: 3.1 การออกแบบและพัฒนาหลักสูตรการศึกษารวมกับภาคธุรกิจท่ีสรางคุณคาและ

ดึงดูดผูเรียน 
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4. ท่ีมาของรายละเอียดความตองการจําเปนของหลักสูตร 
 หลักสูตรกําหนดผูมีสวนไดเสียสําคัญแบงออกเปน 3 กลุมคือ กฎหมายและขอกําหนดท่ีเก่ียวของ ผูมีสวนไดเสียภายในสถาบัน และผูมีสวนไดเสียภายนอกสถาบัน โดยสามารถ
สรุปประเด็นและรายละเอียดความตองการจําเปนจากผูมีสวนไดเสียแตละกลุมดังแสดงในตาราง 

ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

1. กฎหมายและขอกําหนดท่ีเก่ียวของ    

1.1 นโยบายและยุทธศาสตรและการพัฒนากําลังคนของประเทศ     

1.1.1 แผนยุทธศาสตรชาติ 20 ป พ.ศ. 2561-2580 สังเคราะหจากเอกสาร - พัฒนาประเทศใหเปนประเทศท่ีพัฒนาแลว โดยใช 

วิทยาศาสตร  เทคโนโลยี  และนวัตกรรมเปน

เครื่องมือ ขับเคลื่อนการพัฒนา 

1.1.2 แผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแหงชาติ ฉบับท่ี 13 

  พ.ศ. 2566-2570   

สังเคราะหจากเอกสาร - 1. พัฒนาและเสริมสรางขีดความสามารถทาง 

วิทยาศาสตร เทคโนโลยี และนวัตกรรม โดยมุงเนน 

การพัฒนาวิทยาศาสตร เทคโนโลยี และนวัตกรรม

ให  ก าวหนาและทันสมัย สอดคลอง กับการ

เปลี่ยนแปลง ของโลกและความตองการของ

สังคมไทย 

2. มิติภาคการผลิตและบริการเปาหมาย หมุด

หมายท่ี 3 ไทยเปนฐานการผลิตยานยนตไฟฟาท่ี

สําคัญของ โลก หมุดหมายท่ี 6 ไทยเปนศูนยกลาง

อุตสาหกรรม อิ เล็กทรอนิกส อัจฉริยะ และ

อุตสาหกรรมดิจิทัลของ อาเซียน 
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

3. มิติโอกาสและความเสมอภาคทางเศรษฐกิจและ 

สังคม หมุดหมายท่ี 7 ไทยมีวิสาหกิจขนาดกลาง

และ ขนาดยอมท่ีเขมแข็ง มีศักยภาพสูงและ

สามารถ แขงขันได หมุดหมายท่ี 8 ไทยมีพ้ืนท่ีและ

เมือง อัจฉริยะท่ีนาอยู ปลอดภัย เติบโตไดอยาง

ยั่งยืน 

4. มิติปจจัยผลักดันการพลิกโฉมประเทศ หมุด

หมาย ท่ี 12 ไทยมีกําลังคนสมรรถนะสูง มุงเรียนรู

อยาง ตอเนื่อง ตอบโจทยการพัฒนาแหงอนาคต 

หมุดหมายท่ี 13 ไทยมีภาครัฐท่ีทันสมัยและมี

ประสิทธิภาพ และตอบโจทยประชาชน สงเสริม

การใชเทคโนโลยีอัตโนมัติและดิจิทัลในการบริหาร

จัดการภาครัฐ เชน ระบบหุนยนตบริการประชาชน

, ระบบอัตโนมัติในการจัดการขอมูล และการใช AI 

ในการวิเคราะหนโยบาย 

1.1.3 แผนการศึกษาแหงชาติ พ.ศ. 2560-2579 สังเคราะหจากเอกสาร - ยุทธศาสตร ท่ี  1 อุดมศึกษาเปนแหลง พัฒนา

กําลังคน และสรางเสริมศักยภาพท้ังทักษะความคิด 

และการรู คิด เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาประเทศ

ตามยุทธศาสตร ชาติ 
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

ยุทธศาสตรท่ี 2 การผลิตและพัฒนากําลังคน การ 

วิจัยและนวัตกรรม เพ่ือสรางขีดความสามารถใน

การ แขงขันของประเทศ 

เปาหมายท่ี 1 กําลังคนมีทักษะท่ีสําคัญจําเปนและ

มี สมรรถนะตรงตามความตองการของตลาดงาน

และ การพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมของประเทศ 

เปาหมายท่ี 2 สถาบันการศึกษาและหนวยงานท่ี

จัด การศึกษาผลิตบัณฑิตท่ีมีความเชี่ยวชาญและ

เปนเลิศ เฉพาะดาน 

ยุทธศาสตรท่ี 3 การพัฒนาศักยภาพคนทุกชวงวัย 

และการสรางสังคมแหงการเรียนรู 

การสนับสนุนการเรียนรูตลอดชีวิต (Lifelong 

Learning)  แ ล ะ ก า ร พั ฒ น า ทั ก ษ ะ ใ ห ม  

(Reskilling/Upkilling) เพ่ือใหบุคลากรสามารถ

ปรับตัวกับเทคโนโลยีท่ีเปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็ว 

สงเสริมการเรียนรูผานโครงงาน การทดลอง และ

การใชเทคโนโลยีเพ่ือสรางนวัตกรรม เชน การ

พัฒนาหุนยนตเพ่ือการเกษตร การสํารวจ หรือการ

แสดง 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

ยุทธศาสตรท่ี 5 การจัดการศึกษาเพ่ือสรางเสริม

คุณภาพชีวิตท่ีเปนมิตรกับสิ่งแวดลอม 

การสนับสนุนการออกแบบเทคโนโลยีท่ีคํานึงถึง

ความยั่งยืน เชน หุนยนตท่ีใชพลังงานอยางมี

ประสิทธิภาพ หรือระบบอัตโนมัติท่ีลดการใช

ทรัพยากร 

การสงเสริมการเรียนรูดานจริยธรรมและความ

รับผิดชอบตอสังคมในการพัฒนาเทคโนโลย ี

1.2 พันธกิจของสถาบัน สังเคราะหจากเอกสาร - พันธกิจขอท่ี 1 สรางคนท่ีมีคุณภาพและตรงกับ

ความ ตองการของภาคธุรกิจ สังคม และประชาคม

โลก โดยเนนการเรยีนรูจากประสบการณจริง 

(Work–based Education)พันธกิจขอท่ี 2 

ผสมผสานองคความรูเชิงวิชาการและ องคกรธุรกิจ 

เพ่ือการจัดการเรียนการสอน การวิจัย การบริการ

วิชาการ และทํานุบํารุงศิลปวัฒนธรรม 

(Combination of Academic and 

Professional Expertise) 

1.3 กลยุทธของสถาบัน สังเคราะหจากเอกสาร - Strategic Theme: 3 Smart Learning 

EcosystemStrategic Initiative: 3.1 การ

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

ออกแบบและพัฒนา หลักสูตรการศึกษารวมกับ

ภาคธุรกิจท่ีสรางคุณคา และดึงดูดผูเรียน 

1.4 ความเสี่ยงและผลกระทบจากภายนอก สังเคราะหจากเอกสาร - 1. สามารถปรับตัวกับการเปลี่ยนแปลงทาง

เทคโนโลยี และ การเปลี่ยนแปลงนโยบายภาครฐั

และเศรษฐกิจโลก 

2. สามารถใชเทคโนโลยีเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพใน

การ ทํางาน 

3. ใหความสําคัญกับความรับผิดชอบตอสังคมและ 

สิ่งแวดลอม 

4. ใหความสําคัญกับความยั่งยืนในการดําเนิน

ธุรกิจ และสังคม 

1.5 คุณลักษณะบัณฑิตท่ีพึงประสงค    

        1.5.1 อัตลักษณนักศึกษาของสถาบันการจัดการ  

                    ปญญาภิวัฒน 

สังเคราะหจากเอกสาร - คิดเปน เรียนเปน ทํางานเปน เนนวัฒนธรรม รัก 

ความถูกตอง 

1.6 มาตรฐานคุณวุฒริะดับอุดมศึกษา    

       1.6.1 กฎกระทรวง มาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดม 

                    ศึกษา พ.ศ. 2565 

สังเคราะหจากเอกสาร - ขอ 7 ผลลัพธการเรียนรูของผูสําเร็จการศึกษาทุก 

ระดับมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาตองมีอยาง

นอยสี่ดาน ดังตอไปนี้ 

(1) ดานความรู 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

(2) ดานทักษะ 

(3) ดานจริยธรรม 

(4) ดานลักษณะบุคคล 

1.7 สภาวศิวกร    

 1.7.1 พระราชบัญญัติวิศวกร พ.ศ. 2542 สังเคราะหจากเอกสาร - ระเบียบคณะกรรมการสภาวิศวกร วาดวยวิชา

พ้ืนฐานทางวิทยาศาสตร วิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม

และวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมท่ีสภาวิศวกรจะให

การรับรองปริญญา ประกาศนียบัตร และวุฒิบัตร

ในการประกอบวิชาชีพวิศวกรรมควบคุม พ.ศ. 

2558 

 1.7.2 ขอบังคับสภาวิศวกร วาดวยจรรยาบรรณแหงวิชาชีพ 

วิศวกรรมและการประพฤติผิดจรรยาบรรณอันจะนํามาซ่ึงความ 

เสื่อมเสียเกียรติศักดิ์แหงวิชาชีพ พ.ศ. 2559 

สังเคราะหจากเอกสาร - การประพฤติปฏิบัติตามจรรยาบรรณวิชาชีพท่ี 

กํ า ห น ด ใ น ข อ บั ง คั บ ส ภ า วิ ศ ว ก ร ว า 

ด ว ย จรรยาบรรณแหงวิชาชพีวิศวกรรมและการ

ประพฤติผิดจรรยาบรรณอันจะนํามาซ่ึงความเสื่อม

เสียเกียรติศักดิ์แหงวิชาชีพ พ.ศ. 2559 

1.8 Accreditation Board for Engineering and Technology 

(ABET) 

  ผ ล ลั พ ธ ก า ร เ รี ย น รู ข อ ง ผู เ รี ย น  

(  Student Outcomes)  ตองสอดคลองตามท่ี  

ABET กําหนดไว 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

2. ผูมีสวนไดเสียภายในสถาบัน     

 2.1 อาจารยผูรับผิดชอบหลักสตูร จํานวน 5 คน การสัมภาษณเชิงลึก แบบสัมภาษณเชิง

โครงสราง 

 สํารวจในชวงเดือน มิถุนายน – กันยายน พ.ศ. 2568 

- นักศึกษาสามารถเชื่อมโยงพ้ืนฐานคณิตศาสตร

และวิทยาศาสตรเขากับปญหาทางวิศวกรรมได 

- นักศึกษาสามารถนําความรูทางวิศวกรรมไปแกไข

ปญหาท่ีพบเจอในการปฏิบัติงานไดและสามารถ

ปฏิบัติรวมกับผูอ่ืน 

-  นักศึกษาปฏิบัติตนตามหลักจริยธรรมและ

จรรยาบรรณวิชาชีพของวิศวกร เคารพกฏ

ร ะ เ บี ย บ ข อ ง ส ถ า น ท่ี ป ฏิ บั ติ ง า น แ ล ะ มี

ประสิทธิภาพในการสื่อสาร 

- นักศึกษาสามารถออกแบบเชิงวิศวกรรมไดตาม 

 ห ลั ก ก า ร แ ล ะ พิ จ า ร ณ า ผ ล ก ร ะ ท บ 

ด า นเศรษฐศาสตร สังคมและสิ่งแวดลอม

ประกอบการออกแบบ 

- นักศึกษาสามารถสืบคนความรูดานเทคโนโลยีท่ี 

 เปลี่ยนแปลงไปตามยุคสมัยเพ่ือนําความรูไป

ประยุ กต ใ ช แก ไ ขป ญหา ท่ีพบ เจอ ใน กา ร

ปฏิบัติงาน 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

 

 2.2 นักศึกษาปจจุบัน (นักศึกษาชั้นปท่ี 2, 3 และ 4) 

 

- สัมภาษณเชิงลึก 
-ประเมินจากแบบ 
สอบถาม 

- แบบสัมภาษณ 
- แบบสอบถาม 

 สํารวจในชวงเดือน มิถุนายน – กันยายน พ.ศ. 2568 

- การออกแบบและสรางชิ้นงาน การตรวจสอบ

ชิ้นงาน 

- การเขียนแบบดวยโปรแกรมคอมพิวเตอรและ

การผลิตชิ้นงาน 

- การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรในการควบคุม

ระบบหุนยนตหรือระบบอัตโนมัต ิ

- การแกไขปญหา การวางแผนกับผูรวมงานเพ่ือ

ปรับปรุงกระบวนการการทํางาน 

- นําเทคโนโลยีปจจุบันมาใชเพ่ือใหเกิดประโยชน 

- การปฏิบัติตามมาตรฐานความปลอดภัย 

-  ก า ร ป ฏิ บั ติ ต า ม ก ฏ ร ะ เ บี ย บ ข อ ง ส ถ า น

ประกอบการ 

3. ผูมีสวนไดเสียภายนอกสถาบัน    
 3.1  สถานประกอบการ จํานวน 10 แหง  
(สํารวจในชวงเดือนตุลาคม ถึง พฤศจิกายน พ.ศ. 2567) ไดแก 
  3.1.1. สถานประกอบการท่ีเก่ียวกับหุนยนตอุตสาหกรรม 
   จํานวน 6 แหง 
   - KUKA (Thailand) Co., Ltd. 

- สัมภาษณเชิงลึก 
-ประเมินจากแบบ 
สอบถาม 

- แบบสัมภาษณ 
- แบบสอบถาม 

-  สามารถนําขอมูลจากกระบวนการผลิตมา
วิเคราะหเพ่ือหาวิธีการสงเสริมหรือปรับปรุง
กระบวนการผลิตโดยการประยุกตใชเทคโนโลยี
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

   - ABB AUTOMATION (THAILAND) CO., LTD. 
   - FANUC THAI LIMITED 
   - บริษัท พาเคน ออโตเมชนั จาํกัด 
   - บริษัท โดรน เอไอ จํากัด   
   - AI and Robotics Vetures (ARV) 
  3.1.2. สถานประกอบการดานอุตสาหกรรมท่ีใชงานระบบ
อัตโนมัติ จํานวน 6 แหง 
   - บริษัท ซีพีแรม จํากัด 
   - บริษัท ซีพี ออลล จากัด (มหาชน) แผนก/หนวยงาน 
    Technology and Data Solutions Management 
    (RPA) 
   - บริษัท แอรคลาส จํากัด 
   - RMA Automotive Co.,Ltd. 
   - หางหุนสวนจํากัด พี.อาร.เอ็น ไพโรจน เอ็นจิเนยีริ่ง 
   - บริษัท เคเอสไอ (ไทยแลนด) จํากัด 

- สามารถเขียนแบบเชิงวิศวกรรม และ อานแบบ
เพ่ือใชในการผลิต และ ติดตั้งไดอยางถูกตอง 

- สามารถคํานวณทางวิศวกรรมท่ีเก่ียวของกับ
ระบบอัตโนมัติและหุนยนตได 

- สามารถประยุกตความรูเพ่ือการออกแบบ และ 
แกปญหาเครื่องจักรหรือระบบอัตโนมัติตาม
หลักการทางวิศวกรรม 

- สามารถบูรณาการผสานระบบอัตโนมัติ และ
หุนยนตได 

- มีความสามารถในการสื่อสารดานวิศวกรรมกับ
ผูอ่ืน 

- ปฏิบัติตามกฎระเบียบของสถานท่ีทํางาน 
- สามารถปฏิบัติงานรวมกับผูอ่ืนได 

3.2 ศิษยเกา จํานวน 35 คน - สัมภาษณเชิงลึก 
-ประเมินจากแบบ 
สอบถาม 

- แบบสัมภาษณ 
- แบบสอบถาม 
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- ความรูดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใน
อุตสาหกรรมการผลิต 
- ความรูดานหุนยนตอุตสาหกรรม 
- ความรูดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใน
อุตสาหกรรมอ่ืนๆ 
- การเขียนโปรแกรมระบบควบคุมการผลิต 
- การแกไขปญหาทางวิศวกรรมเบื้องตน 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ 
การรวบรวมขอมูล 

ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 
วิธีการ เครื่องมือ 

- การใฝรูอยูเสมอ ความอดทนตอภาระงาน 
- การสื่อสารกับผูอ่ืนและการนําเสนอในท่ีประชุม 

    3.3 ผูปกครอง จํานวน 6 คน - สัมภาษณเชิงลึก 
-ประเมินจากแบบ 
สอบถาม 

- แบบสัมภาษณ 
- แบบสอบถาม 

 สํารวจในชวงเดือน มิถุนายน – กันยายน พ.ศ. 2568 

- ปฏิบัติตามกฎระเบียบของสถานท่ีทํางาน 
- มีจิตสาธารณะในการชวยเหลือผูอ่ืน 
- มีวินัย ขยัน อดทน ซ่ือสัตย และมีความ

รับผิดชอบตอหนาท่ี 
- สามารถวางแผนการใชชีวิตไดอยางเหมาะสม 

 
 
 
 
 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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5. ผลการดําเนินงานท่ีผานมาของหลักสูตร  
 แหลงขอมูลผลการดําเนนิงาน

ของหลักสูตรท่ีดําเนินการไปแลว 
ขอเสนอแนะท่ีสําคัญ การปรับปรุงตามขอเสนอแนะ 

ผลการประเมินความพึงพอใจของ

นักศึกษาตอหลักสูตร 

ความรูพ้ืนฐานไมเพียงพอตอการฝก

ปฏิบัติงาน 

 

- เพ่ิมกิจกรรมเสริมความรูกอน

ก า ร ฝ ก ป ฏิ บั ติ ง า น ใ ห แ ก

นักศึกษา  

- เพ่ิมเติมกรณีศึกษาท่ีเก่ียวของ 

กับการฝกปฏิบัติในรายวิชาท่ี 

ผูเรียนตองเรียนกอนไปฝ ก 

ปฏิบัติงาน 

ความเชื่อมโยงทฤษีกับการทํางาน

จริง 

- เพ่ิมเติมตัวอยางการทํางาน

จริงกับทฤษฎฏีท่ีจะนําไปใช 

ผลการประเมินความพึงพอใจของ

บัณฑิตตอหลักสูตร 

- เพ่ิมทักษะการใช Microsoft 

office ในการปฏิบัติงาน 

- เพ่ิมการฝกอบรมการใช 

โปรแกรม Microsoft office ท่ี 

ใชในสํานักงานกอนการฝก 

ปฏิบัติการ 

- เพ่ิมทักษะการเรียนรูเทคโนโลย ี

ใหม ๆ อยางตอเนื่อง เพ่ือนํามา 

ประยุกตใชในการทํางาน 

- เ ส ริ ม ทั ก ษ ะ ก า ร สื บ ค 

น เ ท ค โ น โ ล ยี ท่ี ทั น ส มั ย ใ น

หลักสูตรปรับปรุงผานผลลัพธ

การเรียนรู 

- เพ่ิมทักษะการวางแผนการทํางาน - เพ่ิมการฝกอบรมการใช 

เ ค รื่ อ ง มื อ ท่ี ช ว ย ในการว า ง

แผนการทํางานรวมกับผูอ่ืน 

ผลการประเมินความพึงพอใจของผูใช

บัณฑิต 

- ควรเพ่ิมองคความรูดาน AI 

 

 

- เพ่ิมเนื้อหาการใชเทคโนโลยี

ป ญ ญ า ป ร ะ ดิ ษ ฐ  ใ น ร ะ บ บ

หุนยนตและ ระบบอัตโนมัต ิ

ผลการประเมินความพึงพอใจอาจารย

ตอหลักสูตร 
- - 

ขอรองเรียนจากนักศึกษาของหลักสตูร  - - 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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6. การวิเคราะหผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) ตามความตองการของผูมีสวนไดเสีย 

 หลักสูตรนําความตองการของผูมีสวนไดเสียสําคัญ โดยหลักสูตรไดนํามาแสดงตอคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตรเพ่ือพิจารณา และผลการดําเนินงานท่ีผานมาของหลักสูตร

มาวิเคราะห และกําหนดเปนผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตรไดดังนี้ 

 PLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม และเทคโนโลยีสารสนเทศ เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทางวิศวกรรมในระบบหุนยนตและ

   ระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผลและเปนระบบ 

  PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ... โดยคํานึงถึงความปลอดภัย เศรษฐกิจ สิ่งแวดลอม และความยั่งยืน และสามารถตรวจสอบความถูกตองของ

   การออกแบบโดยใชกระบวนการจําลองท่ีเปนระบบ 

  PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลองหรือการทดสอบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพ่ือประเมินประสิทธิภาพและปรับปรุงระบบใหเหมาะสม

   กับความตองการ 

  PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทางวิศวกรรมท่ีเหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาและการดําเนินงานของระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  

 PLO5: สื่อสารเนื้อหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยางมีประสิทธิภาพกับผูรับสารท่ีหลากหลาย และสามารถทํางานรวมกับผูอ่ืนในทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

 PLO6: ปฏิบัตตินตามจรรยาบรรณวิชาชีพและกฎระเบียบท่ีเก่ียวของ โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอม 

 PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง ๆ อยางมีวิจารณญาณ และพัฒนาตนเองอยางตอเนื่องเพ่ือใหทันตอการเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยี 

 โดยแตละผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) มีความสอดคลองกับความตองการของผูมีสวนไดเสีย สรุปไดดังนี้ 

  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

1 2 3 4 5 6 7 

1. กฎหมายและขอกําหนดท่ีเก่ียวของ 

1.1. แผนยุทธศาสตรชาติ 20 ป พ.ศ. 2561-2580 พัฒนาประเทศใหเปนประเทศท่ีพัฒนาแลว โดยใช 

วิทยาศาสตร  เทคโนโลยี  และนวัตกรรมเปน

เครื่องมือ ขับเคลื่อนการพัฒนา 

       

1.2. แผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแหงชาติ ฉบับท่ี 13 

พ.ศ. 2566-2570    

1. พัฒนาและเสริมสรางขีดความสามารถทาง 

วิทยาศาสตร เทคโนโลยี และนวัตกรรม โดยมุงเนน 

การพัฒนาวิทยาศาสตร เทคโนโลยี และนวัตกรรม

ให กาวหนาและทันสมัย สอดคลองกับการ

เปลี่ยนแปลง ของโลกและความตองการของ

สังคมไทย 

2. มิติภาคการผลิตและบริการเปาหมาย หมุด

หมายท่ี 3 ไทยเปนฐานการผลิตยานยนตไฟฟาท่ี

สําคัญของโลก หมุดหมายท่ี 6 ไทยเปนศูนยกลาง

อุตสาหกรรม อิเล็กทรอนิกสอัจฉริยะ และ

อุตสาหกรรมดิจิทัลของ อาเซียน 

3. มิติโอกาสและความเสมอภาคทางเศรษฐกิจและ 

สังคม หมุดหมายท่ี 7 ไทยมีวิสาหกิจขนาดกลาง

       

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

1 2 3 4 5 6 7 

และ ขนาดยอมท่ีเขมแข็ง มีศักยภาพสู งและ

สามารถ แขงขันได หมุดหมายท่ี 8 ไทยมีพ้ืนท่ีและ

เมือง อัจฉริยะท่ีนาอยู ปลอดภัย เติบโตไดอยาง

ยั่งยืน 

4. มิติปจจัยผลักดันการพลิกโฉมประเทศ หมุด

หมาย ท่ี 12 ไทยมีกําลังคนสมรรถนะสูง มุงเรียนรู

อยาง ตอเนื่อง ตอบโจทยการพัฒนาแหงอนาคต 

หมุดหมายท่ี 13: ไทยมีภาครัฐท่ีทันสมัยและมี

ประสิทธิภาพ และตอบโจทยประชาชน สงเสริม

การใชเทคโนโลยีอัตโนมัติและดิจิทัลในการบริหาร

จัดการภาครัฐ เชน ระบบหุนยนตบริการประชาชน

, ระบบอัตโนมัติในการจัดการขอมูล และการใช AI 

ในการวิเคราะหนโยบาย 

1.3. แผนการศึกษาแหงชาติ พ.ศ. 2560-2579 ยุทธศาสตร ท่ี  1 อุดมศึกษาเปนแหล ง พัฒนา

กําลังคน และสรางเสริมศักยภาพท้ังทักษะความคิด 

และการรู คิด เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาประเทศ

ตามยุทธศาสตร ชาต ิ

       

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

1 2 3 4 5 6 7 

ยุทธศาสตรท่ี 2 การผลิตและพัฒนากําลังคน การ 

วิจัยและนวัตกรรม เพ่ือสรางขีดความสามารถใน

การ แขงขันของประเทศ 

เปาหมายท่ี 1 กําลังคนมีทักษะท่ีสําคัญจําเปนและ

มี สมรรถนะตรงตามความตองการของตลาดงาน

และ การพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมของประเทศ 

เปาหมายท่ี 2 สถาบันการศึกษาและหนวยงานท่ีจัด 

การศึกษาผลิตบัณฑิตท่ีมีความเชี่ยวชาญและเปน

เลิศ เฉพาะดาน 

ยุทธศาสตรท่ี 3: การพัฒนาศักยภาพคนทุกชวงวัย 

และการสรางสังคมแหงการเรียนรู 

การสนับสนุนการเรียนรูตลอดชีวิต (Lifelong 

Learning)  แ ล ะ ก า ร พั ฒ น า ทั ก ษ ะ ใ ห ม  

(Reskilling/Upkilling) เพ่ือใหบุคลากรสามารถ

ปรับตัวกับเทคโนโลยีท่ีเปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็ว 

สงเสริมการเรียนรูผานโครงงาน การทดลอง และ

การใชเทคโนโลยีเพ่ือสรางนวัตกรรม เชน การ

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผูมีสวนไดเสีย/ ขอมูลท่ีเกี่ยวของ ประเด็น/ รายละเอียดความตองการจําเปน 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

1 2 3 4 5 6 7 

พัฒนาหุนยนตเพ่ือการเกษตร การสํารวจ หรือการ

แสดง 

ยุทธศาสตรท่ี 5: การจัดการศึกษาเพ่ือสรางเสริม

คุณภาพชีวิตท่ีเปนมิตรกับสิ่งแวดลอม 

การสนับสนุนการออกแบบเทคโนโลยีท่ีคํานึงถึง

ความยั่ งยืน เชน หุนยนต ท่ีใชพลังงานอยางมี

ประสิทธิภาพ หรือระบบอัตโนมัติ ท่ีลดการใช

ทรัพยากรการสงเสริมการเรียนรูดานจริยธรรมและ

ความรับผิดชอบตอสังคมในการพัฒนาเทคโนโลยี 

1.4. พันธกิจของสถาบัน พันธกิจขอท่ี 1 สรางคนท่ีมีคุณภาพและตรงกับ

ความ ตองการของภาคธุรกิจ สังคม และประชาคม

โลก โดยเนนการเรียนรูจากประสบการณจริง 

(Work–based Education) 

       

พันธกิจขอท่ี 2 ผสมผสานองคความรูเชิงวิชาการ

และ องคกรธุรกิจ เพ่ือการจัดการเรียนการสอน 

การวิจัย การบริการวิชาการ และทํานุบํารุ ง

ศิลปวัฒนธรรม (Combination of Academic 

and Professional Expertise) 

       
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1.5. กลยุทธของสถาบัน Strategic Theme:  3 Smart Learning 

EcosystemStrategic Initiative:  3. 1 ก า ร

ออกแบบและพัฒนา หลักสูตรการศึกษารวมกับ

ภาคธุรกิจท่ีสรางคุณคา และดึงดูดผูเรียน 

       

1.6. ความเสี่ยงและผลกระทบจากภายนอก 1.  สามารถปรับ ตัว กับการเปลี่ ยนแปลงทาง

เทคโนโลยี และ การเปลี่ยนแปลงนโยบายภาครัฐ

และเศรษฐกิจโลก 

2. สามารถใชเทคโนโลยีเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพใน

การ ทํางาน 

3. ใหความสําคัญกับความรับผิดชอบตอสังคมและ 

สิ่งแวดลอม 

4. ใหความสําคัญกับความยั่งยืนในการดําเนินธุรกิจ 

และสังคม 

       

1.7. คุณลักษณะบัณฑิตท่ีพึงประสงค 

 

        

1.8. มาตรฐานคุณวุฒระดับอุดมศึกษา ดานความรู        

ดานทักษะ        

ดานจริยธรรม        

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ดานลักษณะบุคคล        

1.9. สภาวิศวกร ระเบียบคณะกรรมการสภาวิศวกร วาดวยวิชา

พ้ืนฐานทางวิทยาศาสตร วิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม

และวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมท่ีสภาวิศวกรจะให

การรับรองปริญญา ประกาศนียบัตร และวุฒิบัตร

ในการประกอบวิชาชีพวิศวกรรมควบคุม พ.ศ. 

2558 

       

ขอบังคับสภาวิศวกร วาดวยจรรยาบรรณแหง

วิชาชีพ 

       

2. ผูมีสวนไดเสียภายในสถาบัน 

2.1 อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร จํานวน 5 คน - นักศึกษาสามารถเชื่อมโยงพ้ืนฐานคณิตศาสตร

และวิทยาศาสตรเขากับปญหาทางวิศวกรรมได 

       

- นักศึกษาสามารถนําความรูทางวิศวกรรมไปแกไข

ปญหาท่ีพบเจอในการปฏิบัติงานไดและสามารถ

ปฏิบัติรวมกับผูอ่ืน 

       

- นักศึกษาสามารถเชื่อมโยงพ้ืนฐานคณิตศาสตร

และวิทยาศาสตรเขากับปญหาทางวิศวกรรมได 

       

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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- นักศึกษาสามารถนําความรูทางวิศวกรรมไปแกไข

ปญหาท่ีพบเจอในการปฏิบัติงานไดและสามารถ

ปฏิบัติรวมกับผูอ่ืน 

       

-  นักศึกษาปฏิบัติตนตามหลักจริยธรรมและ

จรรยาบรรณวิชาชีพของวิศวกร เคารพกฏระเบียบ

ของสถานท่ีปฏิบัติงานและมีประสิทธิภาพในการ

สื่อสาร 

       

- นักศึกษาสามารถออกแบบเชิงวิศวกรรมไดตาม 

ห ลั ก ก า ร แ ล ะ พิ จ า ร ณ า ผ ล ก ร ะ ท บ 

ด  า  นเศรษฐศาสตร  สั งคมและสิ่ งแวดลอม

ประกอบการออกแบบ 

       

- นักศึกษาสามารถสืบคนความรูดานเทคโนโลยีท่ี

เปลี่ยนแปลงไปตามยุคสมัยเ พ่ือนําความรู ไป

ประยุกตใชแกไขปญหาท่ีพบเจอในการปฏิบัติงาน 

       

2.2 นักศึกษาปจจุบัน (นักศึกษาชั้นปท่ี 2, 3 และ 4) - การออกแบบและสรางชิ้นงาน การตรวจสอบ

ชิ้นงาน 

       

- การเขียนแบบดวยโปรแกรมคอมพิวเตอรและการ

ผลิตชิ้นงาน 

       

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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- การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรในการควบคุม

ระบบหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติ 

       

- การแกไขปญหา การวางแผนกับผูรวมงานเพ่ือ

ปรับปรุงกระบวนการการทํางาน 

       

- นําเทคโนโลยีปจจุบันมาใชเพ่ือใหเกิดประโยชน        

- การปฏิบัติตามมาตรฐานความปลอดภัย        

- การปฏิบัติตามกฏระเบียบของสถานประกอบการ        

3. ผูมีสวนไดเสียภายนอกสถาบัน 

3.1  สถานประกอบการ จํานวน 10 แหง  

(สํารวจในชวงเดือนตุลาคม ถึง พฤศจิกายน พ.ศ. 2567) 

ไดแก 

3.1.1. สถานประกอบการท่ีเก่ียวกับหุนยนตอุตสาหกรรม 

จํานวน 6 แหง 

- KUKA (Thailand) Co., Ltd. 

- ABB AUTOMATION (THAILAND) CO., LTD. 

- FANUC THAI LIMITED 

- บริษัท พาเคน ออโตเมชนั จาํกัด 

- บริษัท โดรน เอไอ จํากัด   

-  สามารถนําขอมูลจากกระบวนการผลิตมา

วิ เคราะห เ พ่ือหาวิธีการสง เสริมหรือปรับปรุง

กระบวนการผลิตโดยการประยุกตใชเทคโนโลยี

หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

       

- สามารถอานแบบและเขียนแบบเชิงวิศวกรรมได        

- สามารถคํานวณทางวิศวกรรมท่ีเก่ียวของกับ 

ระบบอัตโนมัติและหุนยนตได 

       

-  สามารถประยุกตความรู เ พ่ือการออกแบบ

เครื่องจักรหรือระบบอัตโนมัติตามหลักการทาง

วิศวกรรม 

       

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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- AI and Robotics Vetures (ARV） 

3.1.2. สถานประกอบการดานอุตสาหกรรมท่ีใชงาน

ระบบอัตโนมัติ จํานวน 6 แหง 

- บริษัท ซีพีแรม จํากัด 

- บริษัท ซีพี ออลล จากัด (มหาชน) แผนก/หนวยงาน 

Technology and Data Solutions Management (RPA) 

- บริษัท แอรคลาส จํากัด 

- RMA Automotive Co.,Ltd. 

- หางหุนสวนจํากัด พี.อาร.เอ็น ไพโรจน เอ็นจิเนยีริ่ง 

- บริษัท เคเอสไอ (ไทยแลนด) จํากัด 

- สามารถบูรณาการผสานระบบอัตโนมัติ และ

หุนยนตได 

       

- มีความสามารถในการสื่อสารดานวิศวกรรมกับ

ผูอ่ืน 

       

- ปฏิบัติตามกฎระเบียบของสถานท่ีทํางาน        

- สามารถปฏิบัติงานรวมกับผูอ่ืนได        

3.2 ศิษยเกา จํานวน 35 คน - ความรูดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใน

อุตสาหกรรมการผลิต 

       

- ความรูดานหุนยนตอุตสาหกรรม        

- ความรูดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใน

อุตสาหกรรมอ่ืนๆ 

       

- การเขียนโปรแกรมระบบควบคุมการผลิต        

- การแกไขปญหาทางวิศวกรรมเบื้องตน        

- การใฝรูอยูเสมอ ความอดทนตอภาระงาน        

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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- การสื่อสารกับผูอ่ืนและการนําเสนอในท่ีประชุม        

3.3 ผูปกครอง จํานวน 6 คน - ปฏิบัตติามกฎระเบียบของสถานท่ีทํางาน        

- มีจิตสาธารณะในการชวยเหลือผูอ่ืน        

- มีวินัย ขยัน อดทน ซ่ือสัตย และมีความ

รับผิดชอบตอหนาท่ี 

       

- สามารถวางแผนการใชชีวิตไดอยางเหมาะสม        
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7. การส่ือสารและเผยแพรขอมูลของหลักสูตร  
การเผยแพรขอมูลของหลักสูตรใหแกผูมีสวนไดเสียกลุมตาง ๆ ทางหลักสูตรไดดําเนินการผานชองทางตาง ๆ 

ดังนี้ 
 

ผูมีสวนไดเสีย ชองทางส่ือสาร 
อาจารย เลมหลักสูตร, การประชุมคณะกรรมการบริหารหลักสูตร 
นักศึกษาปจจุบัน เว็บไซตคณะ, คูมือนักศึกษา, กิจกรรม Homeroom 

สถานประกอบการ เว็บไซตคณะ, คูมือการฝกปฏิบัติงาน 
ศิษยเกา เว็บไซตคณะ 
ผูปกครอง เว็บไซตคณะ 

 
  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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สวนที่ 4 โครงสรางหลักสตูร รายวิชาและหนวยกิต 
 

1. โครงสรางหลักสูตร  
 1.1 หลักสูตร 
  1.1.1 จํานวนหนวยกิตรวมตลอดหลักสูตร จํานวน 135 หนวยกิต 
  1.1.2 โครงสรางหลักสูตร 
    1) หมวดวิชาศึกษาท่ัวไป                ไมนอยกวา  30 หนวยกิต ดังนี้ 
     1.1) หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการสื่อสาร ไมนอยกวา 12 หนวยกิต 
      เลือกเรียนอยางนอย 2 กลุม  ดังนี้ 
      1.1.1) กลุมภาษาเพ่ือการสื่อสาร (ภาษาไทย) 
      1.1.2) กลุมภาษาเพ่ือการสื่อสาร (ภาษาอังกฤษ) 
      1.1.3) กลุมภาษาเพ่ือการสื่อสาร (ภาษาท่ีสาม) 
     1.2) หมวดศาสตรแหงชีวิต  ไมนอยกวา   9 หนวยกิต 
      เรียนแตละกลุมไมนอยกวา 3 หนวยกิต 
      1.2.1) กลุมสังคมแหงความสุข 
      1.2.2) กลุมคุณคาแหงชีวิต 
     1.3) หมวดศาสตรการจัดการและนวัตกรรม ไมนอยกวา   9 หนวยกิต 
      เรียนแตละกลุมไมนอยกวา 3 หนวยกิต 
      1.3.1) กลุมเทคโนโลยีดิจิทัล 
      1.3.2) กลุมการเปนผูประกอบการ 

     อางอิงรายวิชาในเลมหมวดวิชาศึกษาทัว่ไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/หรือ ตามที่สภาสถาบันอนุมัติ 

    2) หมวดวิชาเฉพาะ      จํานวน 99 หนวยกิต ดังนี้ 
     2.1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคิตศาสตร   30 หนวยกิต 
     2.2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม      29 หนวยกิต 
     2.3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับ     16 หนวยกิต 
      สาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
     2.4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ   3 หนวยกิต 
     2.5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ       15 หนวยกิต 
     2.6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ    6 หนวยกิต 
      
    3) หมวดวิชาเลือกเสรี      จํานวน 6 หนวยกิต 
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2. รายวิชา  
     ความหมายของรหัสรายวิชา 
     รหัสวิชา ประกอบดวย ตัวเลขรวม 7 หลัก เปนตัวเลขอารบิก ดังนี้  
  

ความหมาย 
ลําดับท่ี 

1 2 3 4 5 6 7 
ตัวเลขประจําคณะวิชา/วิทยาลัย/สํานัก        
ตัวเลขระบุหลักสูตร/หมวดวิชา        
ตัวเลขระบกุลุมวิชา        
ตัวเลขระบุระดับชั้นป/ระดับรายวิชา        
ตัวเลขระบุลําดับรายวิชา        

  

  1) ลําดับท่ี 1 - 2 หมายถึง ตัวเลขประจําคณะวิชา/ วิทยาลัย/ สํานัก ประกอบดวยคณะวิชา ดังนี้
  

    13 หมายถึง คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี 
  2) ลําดับท่ี 3 หมายถึง ตัวเลขระบุหลักสูตร/ หมวดวิชา ประกอบดวย 
   2.1) ตัวเลขหมวดวิชาศึกษาท่ัวไป 
     1 หมายถึง หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการสื่อสาร 
     2 หมายถึง หมวดศาสตรแหงชีวิต 
     3 หมายถึง หมวดศาสตรการจัดการและนวัตกรรม 
   อางอิงในเลมหมวดวิชาศึกษาทั่วไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/หรือ ตามที่สถาสถาบันอนุมัติ 

   2.3) ตัวเลขหลักสูตร คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี 
      0 หมายถึง กลุมรายวิชาแกนกลางคณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี 
      1 หมายถึง หลักสูตรวิทยาศาสตรบัณฑิต 
        สาขาวิชาเทคโนโลยีดิจิทัลและสารสนเทศ (DIT) 
      2 หมายถึง หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
        สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอรและปญญาประดิษฐ (CAI) 
      3 หมายถึง หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
        สาขาวิชาวิศวกรรมอุตสาหการและการผลิตอัจฉริยะ (IEM) 
      4 หมายถึง หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
        สาขาวิชาวิศวกรรมการผลิตยานยนต (AME) 
      5 หมายถึง หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
        สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ (RAE) 
      6 หมายถึง   การจัดการศึกษาท่ีแตกตางจากมาตรฐานอุดมศึกษา (Sandbox) 
        หลักสูตรวิทยาศาสตรบัณฑิต  
                     สาขาวิชาการรักษาความม่ันคงปลอดภัยทางไซเบอร  
                     (การจัดการศึกษาผานระบบเทคโนโลยีสารสนเทศ)  
      7 หมายถึง หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี (หลักสูตรนานาชาติ) (MET) / 
สาขาวิชาวิศวกรรมปญญาประดิษฐ (MAI) 
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  3) ลําดับท่ี 4 หมายถึง ตัวเลขระบุกลุมวิชา   
   3.1) ตัวเลขกลุมวิชาหมวดวิชาศึกษาท่ัวไป 
     0 หมายถึง กลุมบูรณาการ 
     1 หมายถึง กลุมภาษาเพ่ือการสื่อสาร 
     2 หมายถึง กลุมชีวิตและสังคมแหงความสุข 
     3 หมายถึง กลุมการจัดการและนวัตกรรม 
   อางอิงในเลมหมวดวิชาศึกษาทั่วไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/หรือ ตามที่สถาสถาบันอนุมัติ 

   3.2) ตัวเลขระบุกลุมวิชา 
     0 หมายถึง กลุมวิชาปรับพ้ืนฐาน 
     1 หมายถึง กลุมวิชาแกน/ กลุมวิชาพ้ืนฐาน/กลุมวิชาพ้ืนฐานวิชาชีพ/  

กลุมวิชาชีพครู/อ่ืน  ๆตามกลุมวิชาท่ีระบุในมาตรฐานคุณวุฒิสาขา 
(ถามี) 

     2 หมายถึง กลุมวิชาบังคับ/ กลุมวิชาเอก/ กลุมวิชาเฉพาะดาน/ 
กลุมวิชาเฉพาะ/อ่ืน  ๆตามกลุมวิชาท่ีระบุในมาตรฐานคุณวุฒิสาขา 
(ถามี) 

     3 หมายถึง กลุมวิชาเลือก/ กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขา 
     4 หมายถึง กลุมวิชาดุษฎีนิพนธ/ วิทยานิพนธ/ การคนควาอิสระ 
     5 หมายถึง กลุมวิชาเลือกเสรี 
  4) ลําดับท่ี 5 หมายถึง ตัวเลขระบุระดับชั้นป/ระดับรายวิชา เปนตัวเลขบอกความเขมขนของ

เนื้อหาวิชาหรือวิชานั้นเรียนระดับชั้นปใดหรือระดับปริญญาใด มีหลักเกณฑ ดังนี้ 
    1 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาตรี สําหรับนักศึกษาชั้นป 1 
    2 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาตรี สําหรับนักศึกษาชั้นป 2 
    3 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาตรี สําหรับนักศึกษาชั้นป 3 
    4 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาตรี สําหรับนักศึกษาชั้นป 4 
    5 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาตรี สําหรับหลักสูตร 5 ป  
    6 หมายถึง รายวิชาระดับระดับปริญญาตรี สําหรับหลักสูตร 6 ป  
      หรือรายวิชาระดับปริญญาตรีควบปริญญาโท หรือระดับ 
      ปริญญาโทควบปริญญาเอก 
    7 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาโท 
    8 หมายถึง รายวิชาระดับปริญญาเอก 
    9 หมายถึง รายวิชาระดับประกาศนียบัตร 
  5) ลําดับท่ี 6 และ 7 หมายถึง ตัวเลขระบุลําดับรายวิชา  
    01 หมายถึง รายวิชาลําดับท่ี 1  
      (ลําดับท่ี 01-50 รายวิชา “บรรยายหรือทฤษฎี/ปฏิบัติ/ 
      โครงงาน/การศึกษาคนควาอิสระ/วิทยานิพนธ/ดุษฎีนิพนธ”) 
    51 หมายถึง รายวิชาลําดับท่ี 51  
      (ลําดับท่ี 51 เปนตนไป รายวิชา “การเรียนรูภาคปฏิบัติดาน...”)  
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 รายวิชา 

 1) หมวดวิชาศึกษาท่ัวไป 

  อางอิงรายวิชาในเลมหมวดวิชาศึกษาท่ัวไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/หรือ ตามท่ีสถาสถาบันอนุมัติ  

 2) หมวดวิชาเฉพาะ นักศึกษาตองศึกษารายวิชาในหมวดวิชาเฉพาะ จํานวน 99 หนวยกิต ดังนี้ 

  2.1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตร ใหเรียนจํานวน 30 หนวยกิต จากรายวิชา

ดังตอไปนี้ อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1 

(Engineering Mathematics 1) 

3(3-0-6) - 

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 

(Engineering Mathematics 2) 

3(3-0-6) 1301101 

หรือไดรับความ

เห็นชอบจาก

คณบดี                       

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 

(Engineering Physics 1) 

3(3-0-6) - 

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2 

(Engineering Physics 2) 

3(3-0-6) 1301103 

หรือไดรับความ

เห็นชอบจาก

คณบดี                       

1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3 

(Engineering Mathematics 3) 

3(3-0-6) 1301102 

หรือไดรับความ

เห็นชอบจาก

คณบดี                       

1301123 

 

ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1 

(Engineering Physics Laboratory 1) 

1(0-2-1) - 

1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2 

(Engineering Physics Laboratory 2) 

1(0-2-1) 1301123 

หรือไดรับความ

เห็นชอบจาก

คณบดี                       

1301238 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร 

(Probability and Statistics for Engineer) 

3(3-0-6)  

1301153 เคมีสําหรับวัศดุศาตรเบื้องตน 

(Fundamental Chemistry for Materials Science) 

3(3-0-6)  
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รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1301254 ปฏิบัติการเคมีสําหรับวัสดุศาตร 

(Chemistry Laboratory for Materials Science) 

1(0-2-1)  

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร 

(Computer Science Fundamentals) 

3(3-0-6)  

1301256 สถิตยศาสตรและพลศาสตร 

(Statics and Dynamics 

3(3-0-6)  

  

 

  2.2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม ใหเรียนจํานวน 29 หนวยกิต จากรายวิชาตอไปนี้ 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลย ี

(Engineering and Technology Project) 

1(0-40-0)  

1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 

(Robotics and Automation Engineering Lab 1)  

1(0-2-1)  

1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2  

(Robotics and Automation Engineering Lab 2) 

1(0-2-1)  

1331202 กรรมวิธีการผลิต 

(Manufacturing Processes) 

3(3-0-6)  

1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1 

(Robotics Engineering Design 1) 

2(2-1-6)  

1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2 

(Robotics Engineering Design 2) 

2(2-1-6)  

1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต 

(Electronics for Robotics and Automation Systems) 

2(2-1-6)  

1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต 

(Electrical Systems for Robotics and Automation) 

2(2-1-6)  

1351211 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับระบบอัตโนมัติและ

หุนยนต 

(Smart and Intelligence Sensor and Actuator) 

2(2-1-6)  

1351312 การออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก 

(Digital System and Logic Design) 

3(3-0-6)  
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รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1351313 ทฤษฎีหุนยนต 

(Theory of Robotics) 

3(3-0-6)  

1351314 ระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม (PLC) 

Industrial Automation (PLC) 

3(3-0-6)  

1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร 

(Engineering Ethic) 

3(3-0-6)  

1351216 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3  

(Robotics and Automation Engineering Lab 3) 

1(0-2-1)  

 

  2.3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ ใหเรียนจํานวน 16 

หนวยกิต จากรายวิชาตอไปนี้ 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม 

(System Dynamics and Controls) 

3(3-0-6) - 

1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ตของสรรพสิ่ง  

(Embedded Systems and Internet of Things) 

3(3-0-6) - 

1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต 

(Physical AI for Robotics) 

3(3-0-6) - 

1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ

โดยใชระบบปฏิบัตกิารหุนยนต (ROS2) 

(Software Development for Robotics and Automation 

using ROS2) 

3(3-0-6) - 

1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบการผลิตอัจฉริยะ 

(Smart Industrial Systems Analysis and Integration) 

3(3-0-6)  

1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 4  

(Robotics and Automation Engineering Lab 4) 

1(0-2-1)  

 

 2.4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิเรียนจํานวน 3 หนวยกิต จากรายวิชา

ตอไปนี้ 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  1  

(Robotics and Automation Engineering Project 1) 

1(0-3-0) - 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2  

(Robotics and Automation Engineering Project 2) 

2(0-6-0) - 

 

 2.5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ เรียนจํานวน 15 หนวยกิต จากรายวิชาตอไปนี้ 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 

1302152 การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนักเทคโนโลย ี

(Work-based Learning for Engineers and Technologists) 

3(0-40-0) - 

1352354 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 

(Work-based Learning in Robotics and Automation 

Engineering 1) 

3(0-40-0) - 

1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2 

(Work-based Learning in Robotics and Automation 

Engineering 2) 

3(0-40-0) - 

1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3 

(Work-based Learning in Robotics and Automation 

Engineering 3) 

6(0-40-0) - 

 
 2.6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เลือกเรียนจํานวน 6 หนวยกิต จาก  
รายวิชาดังตอไปนี้ 

รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 
1353415 การออกแบบเครื่องมือสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

(Tool Design for Robots and Automation Systems)   
3(3-0-6) - 

1353416 การมองเห็นของเครื่องจักร 
(Machine Vision)    

3(3-0-6) - 

1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม 

(Analysis of Industrial Processes and Systems) 

3(3-0-6) - 

1353418 ระบบการสื่อสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับหุนยนตและระบบ

อัตโนมัติ 

(Industrial Communication for Robotics and Automation 

Systems) 

3(3-0-6)  

1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงานอวกาศ 

(Space Robotics and Automation System) 

3(3-0-6) - 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รหัสวิชา ช่ือวิชา หนวยกิต วิชาบังคับกอน 
1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย 

(Human-Robot Interaction) 

3(3-0-6) - 

1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี 

(CNC Technology) 

3(3-0-6) - 

1353422 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต 
(Selected Topic for Robot Technology) 

3(3-0-6) - 

1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมัติ  
(Selected Topic for Automation System Technology) 

3(3-0-6) - 

1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
(Selected Topic for Robotics and Automation System 
Programming) 

3(3-0-6) - 

 
 3) หมวดวิชาเลือกเสรี นักศึกษาตองศึกษารายวิชาในหมวดวิชาเลือกเสรี จํานวน 6 หนวยกิต  
 นั ก ศึ กษาส าม า ร ถ เ ลื อ ก เ รี ย น ร า ย วิ ช า ท่ี เ ป ด ส อน ในส ถาบั น ก า ร จั ด ก า รปญ ญา ภิ วั ฒ น   
หรือสถาบันอุดมศึกษาอ่ืน โดยตองไดรับความเห็นชอบจากอาจารยท่ีปรึกษาหรือตามท่ีสถาบันกําหนด 
 ท้ังนี้ ในรายวิชาทุกวิชาของสถาบันท่ีมีวิชาบังคับกอน คณบดีสามารถอนุมัติใหนักศึกษาลงทะเบียน 
ในรายวิชานั้นได โดยสอดคลองกับศักยภาพของผูเรียนและมาตรฐานการจัดการศึกษา 
 
  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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3. แผนการศึกษา   

ชั้นปท่ี 1 

ภาคการศึกษาท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต 

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1 3 1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 3 

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 3 1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2 3 

1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1 1 1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2 1 

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร 3 1302152 การเรยีนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกร
และนักเทคโนโลย ี

3 

1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและ
ระบบอัตโนมัติ 1  

1 1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลย ี 1 

10XXXXX หมวดศาสตรการจดัการและ
นวัตกรรม 

3 1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 2  

1 

   10XXXXX หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการสือ่สาร  2 

รวม 14 รวม 14 
 

ชั้นปท่ี 2 

ภาคการศึกษาท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต 

1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3 3 1301238 ความนาจะเปนและสถิตสิําหรับวิศวกร 3 

1301153 เคมีสําหรับวัสดุศาตรเบ้ืองตน 3 1301256 สถิตยศาสตรและพลศาสตร 3 

1301254 ปฏิบัติการเคมสีําหรับวัสดศุาตร 1 1351211 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉรยิะ
สําหรับระบบอัตโนมตัิและหุนยนต 

2 

1331202 กรรมวิธีการผลิต 3 1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2 2 

1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 
1 

2 1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมตัแิละ
หุนยนต 

2 

1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบ
อัตโนมัติและหุนยนต 

2 1351216 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 3  

1 

10XXXXX หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการ
สื่อสาร 

2 10XXXXX หมวดศาสตรการจดัการและนวัตกรรม 
2 

3 

รวม 16 รวม 16 
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ชั้นปท่ี 3 

ภาคการศึกษาท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต 

1351312 การออกแบบระบบดิจิทัลและลอจกิ 3 1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม  3 

1351313 ทฤษฎีหุนยนต  3 1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ต
ของสรรพสิ่ง 

3 

1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสาํหรับ
วิศวกร 

3 1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรบั
หุนยนต 

3 

1351314 ระบบควบคมุอัตโนมตัิในงาน
อุตสาหกรรม (PLC) 

3 1352354 การเรยีนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรม
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 

3 

10XXXXX หมวดศาสตรการจดัการและ
นวัตกรรม 

3 1352355 การเรยีนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรม
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2 

3 

10XXXXX หมวดศาสตรแหงชีวิต  3 10XXXXX หมวดศาสตรแหงชีวิต  3 

10XXXXX หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการ
สื่อสาร 

3 10XXXXX หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการ
สื่อสาร 

3 

รวม 21 รวม 21 

 

ชั้นปท่ี 4 

ภาคการศึกษาท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต รหัสวิชา รายวิชา หนวยกิต 

1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับ
วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ
โดยใชระบบปฏิบัติการหุนยนต 
(ROS2) 

3 1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบ
การผลิตอัจฉรยิะ 

3 

1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและ
ระบบอัตโนมัติ 4 

1 1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 2  

2 

1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ  1 

1 1352456 การเรยีนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรม
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3  

6 

10XXXXX หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการ
สื่อสาร 

2 10XXXXX หมวดศาสตรแหงชีวิต 3 3 

13533XX กลุมวิชาเลือก 3 13533XX กลุมวิชาเลือก 3 

XXXXXXX กลุมวิชาเลือกเสร ี 3 XXXXXXX กลุมวิชาเลือกเสร ี 3 

รวม 13 รวม 20 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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4. ตารางแสดงการกระจายความรับผิดชอบของผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตรสูรายวิชา (Curriculum Mapping) 
 

รายวิชา 
ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

PLO1 PLO2 PLO3 PLO4 PLO5 PLO6 PLO7 

หมวดวิชาเฉพาะ 

1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตร 

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1        

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2        

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1        

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2        

1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3        

1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1        

1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2        

1301138 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร        

1301153 เคมีสําหรับวสัดุศาตรเบื้องตน        

1301254 ปฏิบัติการเคมีสําหรับวัสดุศาตร        

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร        

1301156 สถิตยศาสตรและพลศาสตร        

         

         

         

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา 
ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

PLO1 PLO2 PLO3 PLO4 PLO5 PLO6 PLO7 

2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม 

1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลย ี        

1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1        

1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2        

1331202 กรรมวิธีการผลิต        

1351107 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1        

1351108 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2        

1351109 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต        

1351110 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต        

1351111 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต        

1351312 การออกแบบระบบดจิิทัลและลอจิก        

1351313 ทฤษฎีหุนยนต        

1351314 ระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม (PLC)        

1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร        

1351116 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3         

3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ        
1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม        
1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ตของสรรพสิ่ง         
1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต        

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา 
ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

PLO1 PLO2 PLO3 PLO4 PLO5 PLO6 PLO7 

1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติโดยใชระบบปฏิบัติการหุนยนต 

(ROS2) 

       

1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบการผลิตอัจฉริยะ        
1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 4        
4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ        
1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  1         
1351327 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  2         
5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ        
1302152 การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนักเทคโนโลยี        
1352354 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1        
1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2         
1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3         
6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ        
1353415 การออกแบบเครื่องมือสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ        
1353416 การมองเห็นของเครื่องจักร        
1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม        
1353418 ระบบการสื่อสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ        
1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงานอวกาศ        
1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย        

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา 
ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) 

PLO1 PLO2 PLO3 PLO4 PLO5 PLO6 PLO7 

1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี        
1353422 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยหีุนยนต        
1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมัต ิ         
1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ        

  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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5. ตารางแสดงความสอดคลองของผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (Course Learning Outcomes: CLOs) กับผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (Program Learning 
Outcomes : PLOs) ตามช้ันป 

หมวดวิชาเฉพาะ 
รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี

เรียน 
กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตร 

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1 CLO1: อธิบาย ความสัมพันธของพิกัดฉากและพิกัดเชิงข้ัวไดถูกตอง (PLO1) 1 

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 CLO1: คํานวณ ปญหาทางคณิตศาสตรดานอนุพันธและปริพันธหลายตัวแปรไดถูกตอง (PLO1) 1 

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 CLO1: คํานวณปญหาดานการเคลื่อนท่ีตามหลักฟสิกสไดถูกตอง (PLO1) 
CLO1: คํานวณปญหาดานของไหลตามหลักฟสิกสไดถูกตอง (PLO1) 
CLO1: คํานวณปญหาดานอุณหพลศาสตรตามหลักฟสิกสไดถูกตอง (PLO1) 

1 

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2 CLO1: คํานวน ศักยไฟฟา ความจุไฟฟา ตัวเหนี่ยวนําไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO2: อธิบายทฤษฎีคลื่นแมเหล็กไฟฟาไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO3: วิเคราะหวงจรไฟฟาเพ่ือคํานวนหาปริมาณทางไฟฟาท่ีเก่ียวของไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO4: คํานวนการหักเหและการเบี่ยงเบนทางแสงอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO5: อธิบายหลักการทํางานโพลาไลเซชั่น กระจก เลนสและอุปกรณทางแสงไดอยางถูกตอง 
(PLO1) 
CLO6: อธิบายฟสิกสควอนตัมเบื้องตนไดอยางถูกตอง (PLO1) 

1 

1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3 CLO1: ประยุกตใชสมการเชิงอนุพันธอันดับหนึ่งและสองเพ่ือหาผลเฉลยของปญหาระบบเชิง
พลวัตทางวิศวกรรมหุนยนต (PLO1) 
CLO2: วิเคราะหพฤติกรรมของระบบควบคุมและสัญญาณโดยใชการแปลงลาปลาซและการแปลง
แซด (PLO1) 
CLO3: วิเคราหคุณลักษณะของระบบเชิงเสนโดยใชพีชคณิตเชิงเสน เมทริกซ และการคํานวณหา
คาลักษณะเฉพาะ (PLO1) 

1 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO4: การแกปญหาทางวิศวกรรมหุนยนตและอัตโนมัติท่ีซับซอนจากการประเมินและเลือกใช
เครื่องมือทางคณิตศาสตรท่ีเหมาะสมพรอมใหเหตุผลประกอบการตัดสินใจไดอยางมีตรรกะ 
(PLO1, PLO7) 

1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1 CLO1: คํานวณปญหาดานกลศาสตรวิศกรรมตามหลักฟสิกสไดถูกตอง (PLO1) 
CLO2: เขียนรายงานผลการทดลองทางฟสิกสกลศาสตรไดถูกตองตามแบบฟอรมรายงานการ
ทดลอง (PLO5) 
CLO3: ทํางานรวมกับผูอ่ืนเพ่ือใหงานท่ีไดรับมอบหมายสําเร็จภายในเวลาท่ีกําหนด (PLO5) 
CLO4: ใชเครื่องมือวัดทางกลไดถูกตอง เชน เวอรเนียร ไมโครมิเตอร ตลับเมตร เครื่องวัดนาหนัก 
(PLO4) 
CLO5: ทดลองทางฟสิกสกลศาสตรไดอยางถูกตอง (PLO3) 
CLO6: แปรผลขอมูลจากการทดลองทางฟสิกสกลศาสตรไดอยางถูกตอง (PLO5) 

1 

1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2 CLO1: สามารถคํานวนผลตามทฤษฎีไดอยางถูกตอง (PLO 1) 
CLO2:สามารถทดลองและอธิบายผลการทดลองไดตามทฤษฎีไดอยางถูกตอง (PLO3) 
CLO3:สามารถใชเครื่องมือในการทดลองไดอยางปลอดภัยและถูกตอง (PLO4) 

1 

1301138 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร CLO1 อธิบายหลักการทางสถิติในงานทางวิศวกรรมไดถูกตอง (PLO1) 
CLO2 วิเคราะหขอมูลดวยทฤษฎีความนาจะเปน และวิธีการทางสถิติ (PLO3) 
CLO3 ประมาณคาทางสถิติจากขอมูลไดอยางถูกตอง (PLO1, PLO3) 
CLO4 วิเคราะหคาความแปรปรวน และความสัมพันธระหวางตัวแปรตาง ๆ เพ่ือแกไขปญหาทาง
วิศวกรรมดวยวิธีการทางสถิติได (PLO3) 

2 

1301153 เคมีสําหรับวัสดุศาตรเบื้องตน CLO1: อธิบายหลักการพ้ืนฐานทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุศาสตรไดอยางถูกตอง (PLO1)  
CLO2: วิเคราะหและแกปญหาทางเคมีโดยใชหลักการทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตรได 
(PLO1) 

2 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO3: ประยุกตใชความรูทางเคมีในการอธิบายสมบัติของวัสดุประเภทตาง ๆ ไดอยางเหมาะสม 
(PLO1, PLO3) 
CLO4: วิเคราะหพ้ืนฐานทางเคมีและ ใหเหตุผลในการเลือกใชวัศดุศาสตรในงานทางดาน
วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ (PLO3) 

1301254 ปฏิบัติการเคมีสําหรับวัสดุศาตร CLO1: ปฏิบัติการทดลองทางเคมีพ้ืนฐานไดอยางถูกตองและปลอดภัย (PLO 3) 
CLO2: วิเคราะหและแปลผลขอมูลจากการทดลองทางเคมีไดอยางมีเหตุผล (PLO3) 
CLO3: บันทึกและรายงานผลการทดลองทางเคมีไดอยางเปนระบบและชัดเจน (PLO5) 

2 

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร CLO1: อธิบายหลักการทางตรรกะและคณิตศาสตรท่ีเก่ียวของกับการออกแบบข้ันตอนวิธีและ
โครงสรางขอมูลเบื้องตนได (PLO1) 
CLO2: วิเคราะหและออกแบบข้ันตอนวิธีเพ่ือแกปญหาเชิงวิศวกรรมโดยใชแนวคิดทาง
คณิตศาสตรและตรรกะ(PLO1, PLO2) 
CLO3: จําลองและทดสอบการแกปญหาทางคณิตศาสตรและวิทยาศาสตรดวยหลักการพ้ืนฐาน
ของวิทยาการคอมพิวเตอร (PLO4) 

1 

1301156 สถิตยศาสตรและพลศาสตร CLO1: อธิบายหลักการพ้ืนฐานของสถิตยศาสตรและพลศาสตร รวมถึงกฎการเคลื่อนท่ีของนิวตัน
ไดอยางถูกตอง (PLO 1) 
CLO2: วิเคราะหแรง สมดุลของวัตถุ และการเคลื่อนท่ีของอนุภาคและวัตถุแข็งเกร็งในระบบ
วิศวกรรมไดอยางถูกตอง (PLO1, PLO3) 
CLO3: แกปญหาทางวิศวกรรมเบื้องตนท่ีเก่ียวของกับระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติดวย
หลักการทางกลศาสตรไดอยางมีเหตุผลและเปนระบบ (PLO1, PLO3) 
 

2 

กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม 

1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลย ี CLO1: ประยุกตใชความรูคณิตศาสตร และวิทยาศาสตรเพ่ือแกไขปญหาท่ีเกิดข้ึนในสถาน
ประกอบการ (PLO1) 

1 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO2: นําเสนอแนวคิดในการแกไขปญหาท่ีพบจากการฝกปฏิบัติงานดวยภาษาพูด และภาษา
เขียนใหแกผูรับสารเขาใจ (PLO5) 
CLO3: ทํางานรวมกับผูอ่ืนเพ่ือใหงานท่ีไดรับมอบหมายสําเร็จภายในเวลาท่ีกําหนด (PLO5) 
CLO4: สืบคนขอมูลจากฐานขอมูลตาง ๆ เพ่ือเสนอแนวคิดแกไขปญหาท่ีพบจากการฝกปฏิบัติงาน 
(PLO7) 

1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 CLO1: อานชุดคําสั่งโปรแกรมและประมวลผลลัพธการทํางานของโปรแกรมไดอยางถูกตอง 
(PLO1) 
CLO2: เขียนแผนผังการทํางานโปรแกรมไดอยางถูกตองตามหลักการพ้ืนฐานในการเขียน
โปรแกรม (PLO2) 
CLO3: เขียนโปรแกรมเพ่ือแกปญหาพ้ืนฐานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติได (PLO4) 

1 

1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2 CLO1: อธิบาย และ ระบุ ขอกําหนดและมาตรฐาน ISO พ้ืนฐานของการเขียนแบบวิศวกรรม 
(PLO1) 
CLO2: กําหนดขนาด(dimension)และสัญลักษณตกแตงผิวบนแบบราง 2 มิติ และ 3 มิติ ให
เปนไปตามมาตรฐานทางวิศวกรรม (PLO2) 
CLO3: วิเคราะหระบบฮารดแวรและระบบปฏิบัติการท่ีใชกับงาน CAD/CAM/CAE ในการ
ออกแบบชิ้นงาน 3 มิติ (PLO3) 
CLO4: ใช ซอฟตแวร CAD และ CAM เพ่ือสรางแบบจําลอง 3 มิติไดตามมาตรฐาน ISO  (PLO4) 

2 

1331202 กรรมวิธีการผลิต CLO1: อธิบายโครงสรางจุลภาคและสมบัติท่ัวไปของวัสดุวิศวกรรม (PLO1) 
CLO2: เลือกใช วัสดุและ กําหนด กรรมวิธีการผลิตท่ีชิ้นสวนหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติโดย
คํานึงถึงผลกระทบตอสมบัติของวัสดุ (PLO2) 
CLO3: ปรับปรุงสมบัติของวัสดุหลังผานกระบวนการผลิตจากการวิเคราะหความสัมพันธของวัสดุ
กับกรรมวิธีการผลิต (PLO3) 

2 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO4: สรุป หลักการพ้ืนฐานของกรรมวิธีการผลิตหลักในปจจุบัน จากการสืบคนขอมูลท่ี
นาเชื่อถือ (PLO7) 

1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1 CLO1: อธิบายหลักการออกแบบชิ้นสวนทางกลของหุนยนตและเครื่องจักรอยางงาย และสมบัติ
ของวัสดุท่ีเหมาะสมตอการใชงาน (PLO1) 
CLO2: เลือกวัสดุและขนาดในการผลิตชิ้นสวนทางกลจากการวิเคราะหแรงความเคน  
และความเสียหายของชิ้นสวนทางกลและเครื่องจักร (PLO1 และ PLO3) 
CLO3: ออกแบบชิ้นสวนและระบบกลของหุนยนตอยาง โดยคํานึงถึงขอจํากัดทางวิศวกรรม ความ
ปลอดภัย (PLO2) 
CLO4: วิเคราะห และ จําลอง แรง และความเคนท่ีเกิดข้ึนในชิ้นสวนของหุนยนตและเครื่องจักร
ดวยเครื่องมือทางวิศวกรรม (PLO4) 

2 

1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2 CLO1: สามารถวิเคราะหรูปแบบของความสัมพันธของกลไกและชิ้นสวนเครื่องจักรกล (PLO1) 
CLO2: เขาใจการทํางานของโครงสรางกลไกประเภทตางๆ (PLO1 และ PLO2) 
CLO3: สามารถวิเคราะหชุดกลไกเฟองและออกแบบการทํางานของชุดกลไกลูกเบี้ยวได (PLO2 
และ PLO3) 
CLO4: ามารถวิเคราะหการเคลื่อนท่ีของกลไก ความเร็ว ความเรงและแรงท่ีเก่ียวของกับการ
เคลื่อนท่ี (PLO3) 
CLO5: สามารถออกแบบกลไก, วิเคราะหกลไก, แกไขกลไกท่ีเสียสมดุลและสามารถประยุกตใชใน
งานทางวิศวกรรมได  (PLO2 และ PLO3) 

2 

1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติและ

หุนยนต 

CLO1: อธิบายหลักการทํางานของอุปกรณสารก่ึงตัวนําและไดโอดไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO2: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรทรานซิสเตอร วงจรขยายพ้ืนฐานและวงจรขยาย
กําลังไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO3: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรออสซิลเลเตอรและวงจรปอนกําลัง วงจรรวม ได
อยางถูกตอง (PLO1) 

2 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO4: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรแปลงระหวางสัญญาณแอนะล็อกกับสัญญาณ
ดิจิทัล (PLO1) 
CLO5: ออกแบบแผนผังวงจรไฟฟากระแสตรงเพ่ือแกปญหาท่ีไดรับมอบหมายไดอยางถูกตอง 
(PLO2) 
CLO6: เชื่อมตอวงจรไฟฟาทดสอบและวัดผลลัพธไดอยางถูกตองและปลอดภัย (PLO3,4) 
CLO7: ประยุกตใชวงจรไฟฟากระแสตรงในการปญหาทางวิศวกรรมโดยเลือกใชอุปกรณและ
เครื่องมือวัดไดอยางถูกตองและปลอดภัย (PLO1,2,3,4) 

1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต CLO1: อธิบายหลักการทํางานของอุปกรณไฟฟาในโรงงานอุตสาหกรรม ไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO2: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรไฟฟาในโรงงานอุตสาหกรรมไดอยางถูกตอง  
(PLO1) 
CLO3: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรไฟฟากระแสสลับและไฟฟาหลายเฟส ไดอยาง
ถูกตอง  (PLO1) 
CLO4: อธิบายหลักการทํางานและคํานวนวงจรรีเลย อุปกรณเชื่อมตอ ระบบตูไฟควบคุมไดอยาง
ถูกตอง  (PLO1) 
CLO5: ออกแบบแผนผังวงจรไฟฟาควบคุมตามโจทยท่ีไดรับมอบหมายไดอยางถูกตอง  (PLO2) 
CLO6: เชื่อมตอวงจรไฟฟาในตูควบคุม ทดสอบและวัดผลลัพธไดอยางถูกตองและปลอดภัย  
(PLO3,4) 
CLO7: ประยุกตใชวงจรไฟฟาในการปญหาทางวิศวกรรมโดยเลือกใชอุปกรณและเครื่องมือวัดได
อยางถูกตองและปลอดภัย  (PLO1,2,3,4) 

2 

1351211 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับระบบ

อัตโนมัติและหุนยนต 

CLO1: คํานวนและสอบเทียบอุปกรณตรวจจับไดอยางถูกตอง (PLO1,3,4) 
CLO2: คํานวนและและทดสอบแอคชูเอเตอรและวงจรท่ีเก่ียวของไดอยางถูกตอง  (PLO1,3,4) 
CLO3: ออกแบบระบบตรวจจับในการสรางระบบอัตโนมัติ โดยเลือกใชอุปกรณตรวจจับและวงจร
ท่ีเก่ียวของไดอยางถูกตอง (PLO2) 

2 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO4: ออกแบบระบบขับเคลื่อนในการสรางระบบอัตโนมัติ โดยเลือกใชแอคชูเอเตอรและวงจรท่ี
เก่ียวของไดอยางถูกตอง (PLO2) 
CLO5: ทดสอบและวัดผลลัพธการเชื่อมตออุปกรณตรวจจับและแอคชูเอเตอร ไดอยางถูกตองและ
ปลอดภัย (PLO3,4) 
CLO6: แกปญหาทางวิศวกรรม โดยการประยุกตใชองคความรูทางดานอุปกรณตรวจจับ และแอค
ชูเอเตอรไดอยางถูกตองและปลอดภัย (PLO 2,3,4) 

1351312 การออกแบบระบบดจิิทัลและลอจิก CLO1: คํานวนและแปลงเลขฐานไดอยางถูกตอง  (PLO1) 
CLO2: เขียนตารางความจริงจากเง่ือนไขท่ีไดรับไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO3: เขียนสมการพีชคณิตบูลีนและลดรูปสมการและวงจรลอจิก ไดอยางถูกตอง (PLO1) 
CLO4: ออกแบบระบบควบคุมดวยวงจรลอจิก ตามโจทยท่ีไดรับมอบหมายไดอยางถูกตอง 
(PLO2) 
CLO5: อธิบายหลักการทํางานของวงจรคอมบิเนชัน วงจรมัลติเพล็กซ วงจรเขารหัสและถอดรหัส 
วงจรซีเคว็นเชียล วงจรนับ วงจรเชิงลําดับไดอยางถูกตอง  (PLO1) 
CLO6: ทดสอบและวัดผลลัพธการเชื่อมตอวงจรควบคุมดวยลอจิก ไดอยางถูกตองและปลอดภัย 
(PLO3,4) 
CLO7: ออกแบบระบบควบคุมดวยวงจรเชิงลําดับดวยเครื่องสถานะจํากัดตามโจทยท่ีไดรับ
มอบหมายไดอยางถูกตอง  (PLO2) 
CLO8: แกปญหาทางวิศวกรรมดวยระบบควบคุมดวยวงจรลอจิกหรือไมโครคอนโทรลเลอรได
อยางถูกตองและปลอดภัย(PLO1,2,3,4) 

3 

1351313 ทฤษฎีหุนยนต CLO1: อธิบายประเภทของหุนยนตและสวนประกอบหลักของระบบหุนยนต (PLO1) 
CLO2: วิเคราะหแบบจําลองไคเนมาติกสแบบตรงและแบบผกผันของหุนยนต (PLO1) 
CLO3: สรางแบบจําลองทางคณิตศาสตรของหุนยนตเพ่ือวิเคราะหการเคลื่อนท่ี (PLO1) 
CLO4: ออกแบบการเคลื่อนท่ีของหุนยนตโดยใชจาโคเบียนเมตริกซและหลักพลศาสตร  (PLO2) 

3 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO5: ประเมินการควบคุมหุนยนตในสถานการณจําลองเพ่ือใชงานจริง (PLO2) 
CLO6: วิเคราะหความรูดานเทคโนโลยีหุนยนตในบริบทของหุนยนตรวมงานกับมนุษย  (PLO4) 

1351314 ระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม (PLC) CLO1: อธิบาย หลักการทํางาน ระบบลอจิก และ จําแนก ชนิดของระบบอินพุตและเอาตพุตของ 
PLC เพ่ือใชในการวิเคราะหผังวงจรควบคุม  (PLO1) 
CLO2: ออกแบบผังลอจิกควบคุม (Logic Diagram) สําหรับระบบอัตโนมัติขนาดเล็กดวยคําสั่ง
พ้ืนฐานของ PLC ใหสอดคลองกับขอกําหนดการทํางาน (PLO2) 
CLO3: แกปญหา (Troubleshoot) ความผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนในการควบคุมระบบอัตโนมัติทดสอบ 
จากการวิเคราะห การทํางานของโปรแกรม PLC ท่ีเขียนข้ึน (PLO3) 
CLO4: เขียน และ ติดตั้ง โปรแกรมควบคุมการทํางานของ PLC โดยใชภาษาตามมาตรฐาน IEC 
61131-3 เพ่ือควบคุมระบบอัตโนมัติพ้ืนฐาน (PLO4) 

3 

1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร CLO1: อธิบายหลักจริยธรรมและจรรยาบรรณของวิศวกรในบริบทของวิชาชีพและสังคมไดอยาง
ถูกตอง (PLO6) 
CLO2: วิเคราะหสถานการณและปญหาทางจริยธรรมในงานวิศวกรรมไดอยางมีเหตุผล (PLO6 
และ PLO7) 
CLO3: ใหเหตุผลในการตัดสินใจทางวิศวกรรมท่ีคํานึงถึงประเด็นทางสังคม และ สิ่งแวดลอม  
(PLO6) 
CLO4: ปฏิบัตตินตามจรรยาบรรณวิชาชีพ กฎหมาย และ จริยธรรมการใช AI ในงานวิศวกรรมได
อยางเหมาะสม (PLO6) 

3 

1351216 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3  CLO1: อธิบายกลไกการทํางาน สวนประกอบ และหลักการ บํารุงรักษา เครื่องมือกลหลักไดอยาง
ถูกตองตามหลักการทางวิศวกรรม (PLO1) 
CLO2: ปฏิบตัิงานผลิต ชิ้นสวนเครื่องกลและ เชื่อม ชิ้นงานเพ่ือใหไดชิ้นงานตามแบบรางทาง
วิศวกรรมโดยยึดหลักความปลอดภัย(PLO4 และ PLO6) 
CLO3: ปฏิบัติการตัดเฉือนวัสดุแตละชนิดไดอยางถูกตองโดยยึดหลักความปลอดภัย (PLO6) 

2 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO4: แกปญหาจากการวิเคราะหความคาดเคลื่อนท่ีเกิดข้ึนจากการผลิตชิ้นงาน (PLO3) 
กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม CLO1: สรางแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบทางกายภาพเพ่ือใชในการออกแบบและ
วิเคราะหระบบควบคุม (PLO1) 
CLO2: วิเคราะหเสถียรภาพและสมรรถนะการตอบสนองของระบบควบคุมปอนกลับในโดเมน
เวลาและโดเมนความถ่ีได (PLO1) 
CLO3: ออกแบบตัวควบคุม หรือตัวชดเชย โดยใชวิธีรูทโลคัส และการตอบสนองเชิงความถ่ี 
เพ่ือใหระบบมีสมรรถนะเปนไปตามขอกําหนดทางวิศวกรรม(PLO1) 
CLO4: ประเมินประสิทธิภาพของระบบควบคุมท่ีออกแบบและเปรียบเทียบผลลัพธตามเง่ือนไข
ของระบบ โดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอร (PLO3) 

3 

1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ตของสรรพสิ่ง  CLO1: ออกแบบและพัฒนาระบบสมองกลฝงตัวท่ีควบคุมดวยไมโครคอนโทรลเลอรและเชื่อมตอ
กับเครือขายอินเทอรเน็ตเพ่ือแกปญหาตามโจทยท่ีกําหนดได(PLO2) 
CLO2: ระบุเหตุผลการเลือกสถาปตยกรรมและคุณสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอรและเซ็นเซอร
ชนิดตางๆ ใหเหมาะสมกับขอกําหนดของงานดานอุตสาหกรรมได (PLO3) 
CLO3: ทดสอบและประเมินประสิทธิภาพการทํางานของระบบ IoT ท่ีสรางข้ึนในดานการเชื่อมตอ
, การรับสงขอมูล, และการตอบสนองตามเวลาจริง (PLO3)  
CLO4: วินิจฉัยและแกไขปญหาฮารดแวรและซอฟตแวรของระบบสมองกลฝงตัวได(PLO3) 

3 

1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต CLO1: สรางแบบจําลองเชิงคํานวณของ Central Pattern Generators และ Artificial 
Hormone Networks เพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีพ้ืนฐานของหุนยนตในสภาพแวดลอมจําลอง
(PLO4) 
CLO2: ออกแบบสถาปตยกรรมการควบคุมแบบผสมผสานเพ่ือใหหุนยนตสามารถปรับเปลี่ยน
รูปแบบการเคลื่อนท่ีเพ่ือตอบสนองตอสิ่งเราหรือการเปลี่ยนแปลงของสภาพแวดลอมได (PLO3,4) 

3 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO3: วิเคราะหผลกระทบของไฮเปอรพารามิเตอรตอพฤติกรรมของระบบในแบบจําลอง CPGs 
ตอรูปแบบการเคลื่อนไหวเปนจังหวะของหุนยนต (PLO3) 
CLO4: วิเคราหจุดเดนและขอจํากัดของระบบ จากการวางแผน, ดําเนินการทดลองและ
ประเมินผลประสิทธิภาพของระบบหุนยนตท่ีไดรับแรงบันดาลใจจากชีววิทยาในสถานการณจําลอง
ท่ีซับซอน (PLO3) 

1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนต

และระบบอัตโนมัติโดยใชระบบปฏิบัติการหุนยนต 

(ROS2) 

CLO1: วิเคราะหโครงสรางของระบบ ROS2 และการสื่อสารระหวาง Node, Topic, Service 
และ Action (PLO1) 
CLO2: ออกแบบและพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุนยนตโดยใช ROS2 ท่ีเชื่อมตอกับเซ็นเซอรและ
แอคชูเอเตอร (PLO2) 
CLO3: เลือกใชไลบรารีและเครื่องมือจําลอง (Gazebo, RViz) เพ่ือทดสอบและปรับปรุงระบบ
หุนยนต (PLO4) 
CLO4: ประยุกตใชเทคนิคปญญาประดิษฐเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบอัตโนมัติ 
สืบคนและประเมินขอมูลจากแหลงขอมูลท่ีนาเชื่อถือ เพ่ือแกไขปญหาในการพัฒนาระบบ ROS2 
(PLO7) 

4 

1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบการผลิต

อัจฉริยะ 

CLO1: ระบุปญหาและโอกาสในการปรับปรุงระบบการทํางานจากการวิเคราะหขอมูล
กระบวนการผลิต (PLO3) 
CLO2: ออกแบบระบบอัตโนมัติท่ีเหมาะสมจากการวิเคราะหกระบวนการผลิต (PLO2) 
CLO3: จัดทําขอกําหนดทางเทคนิค (TOR) เพ่ือเสนอแนวทางการพัฒนาระบบ จากการประเมิน
ตนทุนและความคุมทุนของระบบอัตโนมัติท่ีออกแบบ (PLO7) 
CLO4: สามารถสื่อสารและทํางานรวมกับผูอ่ืน เพ่ือเสนอหาแนวทางการพัฒนาระบบอัตโนมัติ 
(PLO5)  

4 

1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 4  CLO1: วางแผนและดําเนินการทดลองการเคลื่อนท่ีของหุนยนตอุตสาหกรรมในสถานการณตาง ๆ 
(PLO3) 

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO2: เลือกใชและเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนตโดยใชโปรแกรมสําเร็จรูปไดอยางเหมาะสม 
(PLO3) 
CLO3: ใชเครื่องมือปลายแขนและอุปกรณเสริมของหุนยนตในการปฏิบัติงานไดอยางถูกตองตาม
กฎหมายการทํางานดานความปลอดภัย (PLO4 และ PLO6) 

กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1  CLO1: วิเคราะหปญหาและประยุกตใชความรูพ้ืนฐานทางวิศวกรรมเพ่ือกําหนดแนวทางการแกไข 
(PLO1) 
CLO2: วางแผนและออกแบบระบบหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติเบื้องตนโดยคํานึงถึงขอกําหนด
และขอจํากัดตาง ๆ (PLO2) 
CLO3: ดําเนินการทดลองเบื้องตนเพ่ือประเมินแนวคิดและตนแบบของระบบ (PLO3) 
CLO4: เลือกใชเครื่องมือและเทคโนโลยีท่ีเหมาะสมในการพัฒนาและทดสอบตนแบบ (PLO4) 
CLO5: สื่อสารแนวคิดและผลการดําเนินงานของโครงงานผานการนําเสนอและการสัมนาอยางมี
ประสิทธิภาพ (PLO5) 
CLO6: อธิบายผลกระทบของโครงงานตอสงัคม สิ่งแวดลอม และ เศรษฐกิจ (PLO6) 
สืบคนขอมูลและพัฒนาตนเองผานการเรียนรูจากการทําโครงงานอยางตอเนื่อง (PLO7) 

4 

1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2  CLO1: ประยุกตใชความรูทางวิศวกรรมในการพัฒนาโครงงานหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติท่ี
ซับซอน (PLO1) 
CLO2: ออกแบบระบบหุนยนตโดยรวมท้ังกลไก อิเล็กทรอนิกส และซอฟตแวรใหสอดคลองกับ
ขอกําหนดและความยั่งยืน (PLO2) 
CLO3: ทดสอบและวิเคราะหประสิทธิภาพของระบบท่ีพัฒนา พรอมปรับปรุงใหเหมาะสมกับการ
ใชงานจริง (PLO3) 
CLO4: ใชเครื่องมือและเทคโนโลยีข้ันสูงในการพัฒนา ติดตั้ง และเชื่อมตออุปกรณในระบบ
หุนยนต (PLO4) 

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO5: สื่อสารผลการดําเนินงานของโครงงานตอผูเก่ียวของอยางมืออาชีพ และทํางานรวมกับทีม
ไดอยางมีประสิทธิภาพ (PLO5) 
CLO6: ปฏิบัติตามจรรยาบรรณวิชาชีพและพิจารณาผลกระทบของโครงงานตอสังคมและ
สิ่งแวดลอม (PLO6) 
CLO7: พัฒนาทักษะการเรียนรูตลอดชีวิตผานการวิเคราะหขอมูลและการแกปญหาในโครงงาน 
(PLO7) 

กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ 

1302152 การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนัก

เทคโนโลย ี

CLO4: เลือกใชเครื่องมือและเทคโนโลยีพ้ืนฐานท่ีเหมาะสมในการปฏิบัติงานในสถานประกอบการ 
(PLO4) 
CLO5: สื่อสารและทํางานรวมกับผูรวมงานในสถานประกอบการไดอยางมีประสิทธิภาพ (PLO5) 
CLO6: ปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบและเคารพจรรยาบรรณวิชาชีพ รวมถึงกฎระเบียบของ
สถานประกอบการ (PLO6) 
CLO7: วิเคราะหและสะทอนประสบการณจากการฝกงานเพ่ือพัฒนาตนเองและเตรียมพรอม
สําหรับการทํางานในอนาคต (PLO7) 

1 

1352354 

 

การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและ

ระบบอัตโนมัติ 1 

CLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร และวิศวกรรมในการแกปญหาในสถาน
ประกอบการ (PLO1) 
CLO2: ออกแบบหรือปรับปรุงระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติใหเหมาะสมกับบริบทของสถาน
ประกอบการ (PLO2) 
CLO3: วางแผนและดําเนินการทดลองหรือทดสอบระบบในสถานประกอบการ พรอมวิเคราะหผล
เพ่ือปรับปรุง (PLO3) 
CLO4: เลือกใชเครื่องมือและเทคโนโลยีท่ีเหมาะสมในการปฏิบัติงานดานหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ (PLO4) 

3 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO5: สื่อสารทางเทคนิคและทํางานรวมกับทีมงานในสถานประกอบการไดอยางมีประสิทธิภาพ 
(PLO5) 
CLO6: ปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอสังคมและสิ่งแวดลอมตามจรรยาบรรณวิชาชีพ (PLO6) 
CLO7: สะทอนและประเมินประสบการณจากการฝกงานเพ่ือพัฒนาทักษะและความรูในสายงาน
อยางตอเนื่อง (PLO7) 

1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและ

ระบบอัตโนมัติ 2  

CLO1: ประยุกตใชความรูพ้ืนฐานทางวิศวกรรมในการแกปญหาในสถานประกอบการ (รับ PLO1) 
CLO2: ออกแบบหรือปรับปรุงระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติใหเหมาะสมกับบริบทของงานจริง 
(รับ PLO2) 
CLO3: วางแผนและดําเนินการทดลองหรือทดสอบระบบ พรอมวิเคราะหผลเพ่ือปรับปรุง (รับ 
PLO3) 
CLO4: ใชเครื่องมือและเทคโนโลยีท่ีเหมาะสมในการปฏิบัติงานดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
(รับ PLO4) 
CLO5: สื่อสารทางเทคนิคและทํางานรวมกับทีมงานในสถานประกอบการไดอยางมีประสิทธิภาพ 
(รับ PLO5) 
CLO6: ปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอสังคมและสิ่งแวดลอมตามจรรยาบรรณวิชาชีพ (รับ 
PLO6) 
CLO7: สะทอนและประเมินประสบการณจากการฝกงานเพ่ือพัฒนาทักษะและความรูในสายงาน
อยางตอเนื่อง (รับ PLO7) 

3 

1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและ

ระบบอัตโนมัติ 3  

CLO1: ประยุกตใชความรูทางวิศวกรรมในการดําเนินงานและแกปญหาในสถานประกอบการ
อยางเปนระบบ (รับ PLO1) 
CLO2: ออกแบบและพัฒนาระบบหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติท่ีตอบสนองตอความตองการของ
สถานประกอบการ (รับ PLO2) 

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO3: วางแผนและดําเนินการทดสอบระบบ พรอมวิเคราะหผลเพ่ือปรับปรุงประสิทธิภาพของ
โครงงาน (รับ PLO3) 
CLO4: ใชเครื่องมือและเทคโนโลยีข้ันสูงในการดําเนินงานและพัฒนาโครงงานในสถาน
ประกอบการ (รับ PLO4) 
CLO5: สื่อสารและทํางานรวมกับทีมงานในสถานประกอบการไดอยางมีประสิทธิภาพในระยะยาว 
(รับ PLO5) 
CLO6: ปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอจรรยาบรรณวิชาชีพและผลกระทบตอสังคมและ
สิ่งแวดลอม (รับ PLO6) 
CLO7: สรางองคความรูจากการทํางานจริง และพัฒนาตนเองเพ่ือเตรียมความพรอมในการ
ประกอบอาชีพในอนาคต (รับ PLO7) 
 

กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ
1353415 การออกแบบเครื่องมือสาํหรับหุนยนตและระบบ

อัตโนมัติ 
CLO1: อธิบายหลักการพ้ืนฐานและวิวัฒนาการของเทคโนโลยีสวนเครื่องมือสําหรับหุนยนต 
(PLO1) 
CLO2: ออกแบบสวนยึดจับสําหรับหุนยนตโดยใชหลักการทางวิศวกรรมและแบบจําลองไคเน
มาติกส (PLO2) 
CLO3: เลือกใชเครื่องมือและเทคโนโลยีท่ีเหมาะสมในการออกแบบและประยุกตใชงานสวนยึดจับ
ในระบบอัตโนมัติ (PLO4) 

4 

1353416 การมองเห็นของเครื่องจักร CLO1: วางแผนและดําเนินการทดลองเก่ียวกับการประมวลผลภาพเพ่ือประเมินประสิทธิภาพของ
ระบบการมองเห็นของเครื่องจักร (PLO3) 
CLO2: เลือกใชอุปกรณและเทคโนโลยีท่ีเหมาะสมในการพัฒนาระบบการมองเห็นของเครื่องจักร 
(PLO4) 

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO3: สื่อสารแนวคิดและผลการประยุกตใชงานระบบการมองเห็นในงานอุตสาหกรรมไดอยางมี
ประสิทธิภาพ (PLO5) 

1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม CLO1: อธิบายหลักการของวิศวกรรมอุตสาหการท่ีเก่ียวของกับระบบการผลิตและการประกอบได
อยางถูกตอง (PLO1)     
CLO2: วิเคราะหกระบวนการผลิตและการประกอบดวยหลักการและเทคนิคพ้ืนฐานของวิศวกรรม
อุตสาหการ (PLO3)    
CLO3: ประเมินตนทุนและประสิทธิภาพของระบบการผลิตโดยใชหลักเศรษฐศาสตรวิศวกรรม 
(PLO2)     

4 

1353418 ระบบการสื่อสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับ

หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

CLO1: อธิบายหลักการและโปรโตคอลการสื่อสารท่ีใชในระบบอัตโนมัติอุตสาหกรรมไดอยาง
ถูกตอง (PLO1)     
CLO2: วิเคราะหและออกแบบระบบการสื่อสารระหวางเครื่องจักรและหุนยนตใหมีความ
นาเชื่อถือและรองรับการทํางานแบบเรียลไทม (PLO1 และ PLO2)     
CLO3: ประยุกตใชเทคโนโลยี IoT และโปรโตคอลอุตสาหกรรมในการจําลองสถานการณจริงใน
โรงงานอัจฉริยะ (PLO4)    

4 

1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงาน

อวกาศ 

CLO1: อธิบายผลกระทบของสภาพแวดลอมในอวกาศท่ีมีตอการออกแบบวัสดุและระบบ
อิเล็กทรอนิกสของหุนยนต (PLO1)  
CLO2: เปรียบเทียบสถาปตยกรรมและหลักการทํางานของระบบหุนยนตอวกาศประเภทตางๆ 
เชน แขนกลในวงโคจร และยานสํารวจดาวเคราะห (PLO1)  
CLO3: ออกแบบข้ันตอนวิธีการทํางานอัตโนมัติเบื้องตนสําหรับหุนยนตอวกาศ (PLO2)  
CLO4: สังเคราะหองคความรูเพ่ือนําเสนอแนวคิดการออกแบบภารกิจหุนยนตอวกาศท่ีสอดคลอง
กับขอกําหนดทางวิศวกรรม โดยคํานึงถึงวัตถุประสงคทางวิทยาศาสตรและขอจํากัดของระบบ 
(PLO2)  

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย CLO1: อธิบายแนวคิด พ้ืนฐาน และประเภทของ Human–Robot Interaction รวมถึงปจจัย
ดานมนุษยท่ีเก่ียวของ (PLO1) 
CLO2: ออกแบบและทดลองระบบหรืออินเทอรเฟซท่ีหุนยนตสามารถโตตอบกับมนุษยได (PLO2 
และ PLO3) 
CLO3: นําเสนอแนวคิดและผลงานระบบ HRI  โดยอางอิงแหลงสืบคนท่ีนาเชื่อถือ (PLO7) 
CLO4: วิเคราะหและนําเสนอประเด็นดานความปลอดภัย จริยธรรม และผลกระทบทางสังคมจาก
การใชงานหุนยนตท่ีโตตอบกับมนุษย(PLO6) 

4 

1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี CLO1: อธิบาย หลักการทํางานของระบบควบคุมซีเอ็นซี (CNC Controller) และ จําแนก ขอดี
และขอจํากัดของเครื่องมือกลซีเอ็นซีแตละประเภทได (PLO1)  
CLO2: ออกแบบ ลําดับข้ันตอนการผลิตและ วางแผน เสนทางการตัดเฉือน (Tool Path) ท่ี
เหมาะสมท่ีสุด เพ่ือผลิตชิ้นสวนท่ีซับซอนดวยเครื่อง CNC (PLO2)   
CLO3: วิเคราะห ความจําเปนและ คํานวณ คา ชดเชยขนาดเครื่องมือตัด (Tool Offset) เพ่ือ
ปรับปรุงความแมนยําของชิ้นงานท่ีผลิตดวยเครื่อง CNC (PLO3)  
CLO4: เขียน และ สั่งงาน โปรแกรม CNC (G-Code/M-Code) เพ่ือควบคุมการตัดเฉือนชิ้นสวน
เครือ่งกลตามขอกําหนดของแบบรางทางวิศวกรรมไดอยางถูกตอง (PLO4)  

4 

1353422 
 

หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต CLO1: วิเคราะหและอธิบายเทคโนโลยีข้ันสูงในดานวิศวกรรมหุนยนตโดยใชหลักการทาง
วิศวกรรม (PLO1) 
CLO2: ประเมินผลกระทบของเทคโนโลยีหุนยนตตอสังคม เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอมอยางมี
จริยธรรม (PLO6) 
CLO3: สืบคนและวิเคราะหขอมูลจากแหลงตาง ๆ เพ่ือพัฒนาความรูดานเทคโนโลยีหุนยนตอยาง
ตอเนื่อง (PLO7) 

4 

1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมัติ  CLO1: วิเคราะหและอธิบายเทคโนโลยีข้ันสูงในดานระบบอัตโนมัติโดยใชหลักการทางวิศวกรรม 
(PLO1) 

4 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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รายวิชา ผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา (CLOs) ช้ันปท่ี
เรียน 

CLO2: ประเมินผลกระทบของเทคโนโลยีระบบอัตโนมัติตอสังคม เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอมอยาง
มีจริยธรรม (PLO6) 
CLO3: สืบคนและวิเคราะหขอมูลจากแหลงตาง ๆ เพ่ือพัฒนาความรูดานระบบอัตโนมัติอยาง
ตอเนื่อง (PLO7) 

1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 

CLO1: วิเคราะหและอธิบายเทคโนโลยีการพัฒนาซอฟตแวรสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ
โดยใชหลักการทางวิศวกรรม (รับ PLO1) 
CLO2: ประเมินผลกระทบของเทคโนโลยีซอฟตแวรตอสังคม เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอมอยางมี
จริยธรรม (รับ PLO6) 
CLO3: สืบคนและวิเคราะหขอมูลจากแหลงตาง ๆ เพ่ือพัฒนาความรูดานการโปรแกรมหุนยนต
และระบบอัตโนมัติอยางตอเนื่อง (รับ PLO7) 

4 
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6. คําอธิบายรายวิชา  
  1) หมวดวิชาศึกษาท่ัวไป อางอิงรายวิชาในเลมหมวดวิชาศึกษาทั่วไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/หรือ ตามที่สถาสถาบันอนุมัติ 

  2) หมวดวิชาเฉพาะ  
   2.1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคิตศาสตร 
  

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1  3(3-0-6) 

 (Engineering Mathematics 1) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                   เรขาคณิตวิเคราะห พิกัดเชิงข้ัว สมการอิงตัวแปรเสริม พีชคณิตของเวกเตอร 

เสนตรงและระนาบในปริภูมิสามมิติ ลิมิต ความตอเนื่อง การหาอนุพันธและการอินทิเกรตฟงกชัน

คาจริงของหนึ่งตัวแปรจริง และการประยุกตรูปแบบยังไมกําหนด เทคนิคการอินทิเกรต การ

อินทิเกรตเชิงตัวเลข อินทิกรัลไมตรงแบบ 

                  Analytic Geometry, Polar Coordinates, Parametric Equations; Vector 

Algebra, Lines and Planes in Three- Dimensional Space; Limits, Continuity, 

Differentiation and Integration of Real- Valued Functions of a Single Real Variable, 

Applications, Integration Techniques, Numerical Integration, Improper Integrals. 

 

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 3(3-0-6) 

 (Engineering Mathematics 2) 

 วิชาบังคับกอน : 1301101 หรือไดรับความเห็นชอบจากคณบดี  

 (Prerequisites Course: 1301101 or Approved by Dean)  

                 อุปนัยเชิงคณิตศาสตร ลําดับและอนุกรมของจํานวนจริงการกระจายแบบอนุกรมเทย

เลอร และการประมาณคาฟงกชันมูลฐาน การประมาณคาอินทิกรัลเวกเตอร เสนตรงและระนาบใน

ปริภูมิสามมิติ แคลคูลัสของฟงกชันคาจริงของสองตัวแปร บทนําสูสมการเชิงอนุพันธและการ

ประยุกต 

                 Mathematical Induction, Sequences and Series of Real Numbers; Taylor 

Series Expansion and Approximation of Elementary Functions; Vector Integral 

Approximation, Lines and Planes in Three- Dimensional Space; Calculus of Real-

Valued Functions of Two Variables; Introduction to Differential Equations and 

Applications. 
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1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 3(3-0-6) 

 

(Engineering Physics Laboratory 1) 

วิชาบังคับกอน : ไมมี 

(Prerequisites Course: None) 

 

                 การเคลื่อนท่ีของวัตถุใน 1, 2, 3 มิติ การเคลื่อนท่ีและแรงความโนมถวง งานและพลังงาน การชน

กัน การเคลื่อนท่ีแบบหมุน วัตถุในสภาพสมดุล การยืดหยุนและการแตกหัก ของไหลในภาวะหยุดนิ่งและ

เคลื่อนท่ีการเคลื่อนท่ีแบบสั่น เสียงและประยุกตความรอนและทฤษฎีจลน กฎขอ 1 และ 2 ของอุณหพลศาสตร 

  One, two and three- dimensional motion of object; motion and gravitational force; 

work and energy of collisions; rotational motion; objects in equilibrium, elasticity and fracture; 

fluid statics and fluid dynamics; harmonic motion; sound; application of heat and kinetic theory; 

first and second law of thermodynamics. 
 
 

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2           3(3-0-6)  

 

(Engineering Physics Laboratory 2) 

วิชาบังคับกอน : 1301103 หรือไดรับความเห็นชอบจากคณบดี 

(Prerequisite Course: 1301103 or Approved by Dean) 

ประจุไฟฟาและสนามไฟฟา กฏของเกาส ศักยไฟฟา ความจุไฟฟา การเหนี่ยวนํา ตัวเหนี่ยวนาํ 

กฎของฟาราเดย ทฤษฎีคลื่นแมเหล็กไฟฟา วงจรกระแสตรงและกระแสสลับ พ้ืนฐานและคุณสมบัติเบื้องตน

ของอุปกรณ สารก่ึงตัวนําพ้ืนฐาน ไดโอด ทรานซิสเตอร การหักเหและการเบี่ยงเบนทางแสง โพลาไรเซชัน 

กระจก เลนส และอุปกรณทางแสง ฟสิกสสมัยใหม โครงสรางของอะตอม ทฤษฎีควอนตัม 

Charge and electric field; gauss’  s law; potential; capacity; induction; faraday's 

law; electromagnetic theory; DC and AC circuits; basic principle of semiconductor devices; 

diodes, transistors; light refraction and reflection; polarization; mirror, lenses and optical 

instruments; modern physics; atom structure and quantum’s theories. 
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1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3          3(3-0-6)  

 (Engineering Mathematics 3) 

 วิชาบังคับกอน : 1301102 หรือไดรับความเห็นชอบจากคณบดี  

 (Prerequisites Course: 1301102 or Approved by Dean)  

    บทนําสูสมการเชิงอนุพันธ สมการเชิงอนุพันธอันดับหนึ่ง สมการเชิงอนุพันธอันดับสูงและการ

ประยุกต ผลการแปลงลาปลาซ การหาคําตอบของสมการเชิงอนุพันธอันดับหนึ่งและอันดับท่ี n และระบบ

สมการเชิงอนุพันธ 

  Introduction to differential equation; first-  order differential equation; differential 

equation order n and application; Laplace transformation; solution of first order differentialion 

and order n; system of differential equation. 

 

1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1         1(0-2-1)  

 (Engineering Physics Laboratory 1) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ปฏิบัติการทดลองดานการเคลื่อนท่ีของวัตถุใน 1, 2, 3 มิติ การเคลื่อนท่ีและแรงความโนมถวง 

งานและพลังงาน การชนกัน การเคลื่อนท่ีแบบหมุน วัตถุในสภาพสมดุล การยืดหยุนและการแตกหัก ของไหล

ในภาวะหยุดนิ่งและเคลื่อนท่ี การเคลื่อนท่ีแบบสั่น เสียงและประยุกตความรอนและทฤษฎีจลน กฎขอ 1 และ 

2 ของอุณหพลศาสตร 

                  Experiments related to one, two and three-dimensional motion of object; motion 

and gravitational force; work and energy of collisions; rotational motion; objects in equilibrium, 

elasticity and fracture; fluid statics and fluid dynamics; harmonic motion; sound; application 

of heat and kinetic theory; first and second law of thermodynamics.   

       

 
1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2         1(0-2-1)  

 (Engineering Physics Laboratory 2) 

 วิชาบังคับกอน : 1301123 หรือไดรับความเห็นชอบจากคณบด ี  

 (Prerequisites Course: 1301123 or Approved by Dean)  

ปฏิบัติการทดลองท่ีมีเนื้อหาสอดคลองกับประจุไฟฟาและสนามไฟฟา กฏของเกาส ศักยไฟฟา

ความจุไฟฟา การเหนี่ยวนํา ตัวเหนี่ยวนํา กฎของฟาราเดย ทฤษฎีคลื่นแมเหล็กไฟฟา วงจรกระแสตรงและ
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กระแสสลับ พ้ืนฐานและคุณสมบัติเบื้องตนของอุปกรณสารก่ึงตัวนําพ้ืนฐาน ไดโอด ทรานซิสเตอร การหักเห

และการเบี่ยงเบนทางแสง โพลาไรเซชัน กระจก เลนส และอุปกรณทางแสง 

Experiments related to charge and electric field; Gauss’ s law; potential; 

capacity; induction; Faraday 's law; electromagnetic theory; DC and AC circuits; Basic principle 

of semiconductor devices :  diodes, transistors; light refraction and reflection; Polarization, 

mirror,lenses and optical instruments. 
 

1301238 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร      3(3-0-6)  

 (Probability and Statistics for Engineer) 

 วิชาบังคับกอน :   

 Prerequisites Course:   

   การวิเคราะหและนําเสนอขอมูลทางสถิติเบื้องตน ทฤษฎีความนาจะเปน การแจกแจงทาง

สถิติ ทฤษฎีการสุมตัวอยาง การประมาณคา การอนุมานทางสถิติ การทดสอบสมมติฐาน การวิเคราะหความ

แปรปรวน สหสัมพันธ และการถดถอย การใชวิธีการทางสถิติในการแกไขปญหา การแสดงผลขอมูลดวย

กราฟ การใชโปรแกรมสําเร็จรูปในการวิเคราะหขอมูล 

   Basic statistical data analysis and presentation; probability theory; statistical 

distributions; sampling theory, estimation, statistical inference, hypothesis testing, analysis of 

variance (ANOVA) , correlation and regression analysis; application of statistical methods for 

problem- solving; data visualization using graphs; application of software packages for data 

analysis. 

 

1301153 เคมีสําหรับวัศดุศาตรเบ้ืองตน         3(3-0-6)  

 (Fundamental Chemistry for Materials Science) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  ศึกษาหลักการพ้ืนฐานทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุศาสตร ไดแก โครงสรางอะตอม ตารางธาตุ 

พันธะเคมี สโตอิชิโอเมตรี อุณหพลศาสตร สมดุลเคมี จลนศาสตรเคมี และสมบัติของของแข็ง ของเหลว และ

กาซ แนวคิดทางเคมีท่ีเก่ียวของกับพฤติกรรมของวัสดุประเภทโลหะ เซรามิก พอลิเมอร และวัสดุผสม การใช

เหตุผลทางวิทยาศาสตร และ การคิดเชิงวิเคราะหทางดานพ้ืนฐานทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุศาสตรสําหรับ

งานทางดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ
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                Basic principles of chemistry related to materials science; atomic structure, 

periodic table, chemical bonding, stoichiometry; thermodynamics, chemical equilibrium, 

chemical kinetics; properties of solids, liquids, and gases; chemical concepts related to the 

behavior of metals, ceramics, polymers, and composites; scientific reasoning and analytical 

thinking in chemistry for robotics and automation engineering. 

   

1301254 ปฏิบัติการเคมีสําหรับวัสดุศาตร        1(0-2-1)  

 (Chemistry Laboratory for Materials Science) 

 วิชาบังคับกอน :   

 Prerequisites Course:   

                ศึกษาทักษะพ้ืนฐานในการทดลองทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุศาสตร เชน การเตรียมสารละลาย 

การวัดคาความเขมขน การวิเคราะหสมบัติของสาร การสังเกตปฏิกิริยาเคมี การวิเคราะหขอมูลเชิงปริมาณ

จากการทดลอง การใชเครื่องมือพ้ืนฐานในการทดลองทางเคมีในหองปฏิบัติการอยางปลอดภัย การบันทึกผล

และการรายงานผลการทดลอง 

                 Basic laboratory skills in chemistry related to materials science; solution 

preparation, concentration measurement, property analysis, chemical reaction observation, 

quantitative data analysis; safe use of basic laboratory instruments; recording and reporting 

experimental results. 
 

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร        3(3-0-6)  

 (Computer Science Fundamentals) 

 วิชาบังคับกอน :   

 Prerequisites Course:   

                 ศึกษาหลักการพ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร แนวคิดทางคณิตศาสตรและตรรกะท่ีใชในการ

แกปญหาดวยคอมพิวเตอร ครอบคลุมระบบจํานวน โครงสรางพ้ืนฐานของระบบคอมพิวเตอร การออกแบบ

ข้ันตอนวิธีและผังงาน การวิเคราะหเชิงตรรกะของโครงสรางควบคุม ลําดับ การตัดสินใจและการทําซํ้า 

แนวคิดเก่ียวกับชนิดขอมูล ตัวแปร คาคงท่ี นิพจนและโครงสรางขอมูลเบื้องตน การวิเคราะหประสิทธิภาพอัล

กอรึทึม การคิดเชิงตรรกะ และ หลักการทางคณิตศาสตรในการเขียนโปรแกรมเพ่ือแกปญหาเชิงวิศวกรรม

และวิทยาศาสตร    

                Fundamental principles of computer science; mathematical and logical concepts 

for problem solving with computers, number systems, computer system architecture; 

algorithm and flowchart design, logical analysis of control structures including sequence, 

decision, and iteration; data types, variables, constants, expressions, and basic data 
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structures; algorithm efficiency analysis; logical thinking and mathematical principles for 

programming in engineering and science 

 

1301256 สถิตยศาสตรและพลศาสตร         3(3-0-6)  

 (Statics and Dynamics) 

 วิชาบังคับกอน :   

 Prerequisites Course:   

                 ศึกษาหลักการพ้ืนฐานของสถิตยศาสตรและพลศาสตรท่ีเก่ียวของกับระบบวิศวกรรม การ

วิเคราะหแรงและสมดุลของวัตถุ การวิเคราะหโครงสราง ความเสียดทาน และแนวคิดของงานเสมือน 

พลศาสตรของอนุภาคและวัตถุแข็งเกร็ง ไคเนมาติกสและไคเนติกส กลไกการเคลื่อนไหว และกฎการเคลื่อนท่ี

ของนิวตัน การวิเคราะหและแกปญหาทางกลศาสตรในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผลและ

เปนระบบ 

                 Fundamental principles of statics and dynamics in engineering systems; force 

and equilibrium analysis, structural analysis, friction, and virtual work concepts; dynamics of 

particles and rigid bodies, kinematics and kinetics, motion mechanisms, and Newton's laws 

of motion; mechanical problem analysis and solution in robotics and automation systems 

with logical and systematic reasoning 

 
   2.2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม 

1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี     1(0-40-0)  

 (Engineering and Technology Project) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

   โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี เปนการประยุกตใชหลักการพ้ืนฐานทางวิศวกรรมและ

เทคโนโลยีในการวิเคราะหปญหา และพัฒนากรอบแนวคิดในการแกปญหาท่ีเกิดข้ึนจริงจากสถานประกอบการ 

   Engineering and Technology Projects apply core principles of engineering 

and technology to analyze problems and develop conceptual frameworks and 

solutions that address real-world challenges faced by organizations. 
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1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1   1(0-2-1)  

 (Robotics and Automation Engineering Lab 1)  

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ปฎิบัติการพ้ืนฐานการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรเบื้องตน ข้ันตอนวิธีและผังงาน ระบบจํานวน 

แบบชนิดขอมูล ตัวปฏิบัติการ ตัวแปรคาคงท่ี นิพจนโครงสรางควบคุม ลําดับตัดสินใจ การทําซ้ําโปรแกรมยอย 

โครงสรางขอมูล การใชงานโปรแกรมคอมพิวเตอรเพ่ือเแกปญหาพ้ืนฐานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบ

อัตโนมัต ิ

                  Basic computer programming practice; algorithms and flowcharts, number 

systems, data types, operators, variables, constants, expressions, control structures including 

sequence, decision, and iteration, subprograms, data structures; application of computer 

programs for solving fundamental problems in robotics and automation engineering. 

   

1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2    1(0-2-1)  

 (Robotics and Automation Engineering Lab 2) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 พ้ืนฐานการเขียนแบบวิศวกรรม ขอกําหนดและมาตรฐาน ISO พ้ืนฐานของการทํางานดวย 

ระบบ CAD/CAM/CAE ระบบฮารดแวรและระบบปฏิบัติการท่ีใชกับงาน CAD/CAM/CAE การออกแบบ 

ชิ้นงาน 3 มิติ 

                 Fundamentals of engineering drawing, ISO specifications and standards; 

fundamentals of CAD/CAM/CAE systems, hardware systems and operating systems used in 

CAD/CAM/CAE; 3D part design. 

 

1331202 กรรมวิธีการผลิต          3(3-0-6)  

 (Manufacturing Processes) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

        กรรมวิธีการผลิตแบบตาง ๆ เชน การหลอ การข้ึนรูป การเชื่อม การใชอุปกรณ เครื่องมือและ 

เครื่องจักรการผลิต เทคโนโลยีซีเอ็นซีเบื้องตน เทคโนโลยีแมพิมพเบื้องตน เปนตน ความสัมพันธระหวางวัสดุ 

กรรมวิธีการผลิต และตนทุนในการผลิต มาตรฐานการวัดละเอียดทางวิศวกรรม และความเท่ียงตรงการวัด  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ระบบมาตรฐานเรื่องความสามารถการแลกเปลี่ยนขอกําหนดของพิกัดความเผื่อ 

  Manufacturing processes such as casting, forming, welding, using tools and 

production machine; basic CNC technology; basic mold technology etc.  ; relation 

between manufacturing materials and cost in productions; standard precisions 

measurement in engineering; standard system in interaction capability to define 

tolerance. 

   

1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1     2(2-1-6)  

 (Robotics Engineering Design 1) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 หลักการออกแบบโครงสรางของหุนยนตและเครื่องจักรโดยใชมาตรฐานอุตสาหกรรม สมบัติของ

วัสดุ ทฤษฎี  ความเสียหาย การออกแบบชิ้นสวนทางกลของหุนยนตและเครื่องจักรอยางงาย พิกัดงานสวมและ

เกณฑ ความคลาดเคลื่อน การเชื่อม การยึดดวยสลักเกลียว ลิ่มและสลัก เพลา สปริง สกรูสงกําลัง แบริ่ง ระบบ

สง กําลังทางเครื่องจักรกลอัตโนมัติและระบบขนสงสินคาอัตโนมัติ โครงงานออกแบบโครงสรางหุนยนตและ

เครื่องจักรกลอัตโนมัติ 

                 Principles of structural design for robots and machines, material properties, failure 

theory; basic mechanical component design for robots and machines, fits and tolerance 

standards, welding, bolted joints, keys and pins, shafts, springs, lead screws, bearings; 

mechanical power transmission systems and automated material handling systems; structural 

design project for robots and automated machines. 

 

1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2     2(2-1-6)  

 (Robotics Engineering Design 2) 

 วิชาบังคับกอน : การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1  

 (Prerequisites Course: Robotics Engineering Design 1)  

                 จลศาสตรของเครื่องจักรกล  การวิเคราะหความเร็วและความเรงของชิ้นสวนเครื่องจักรกล การ

วิเคราะหจลนศาสตรและพลศาสตรของแรงท่ีกระทําในชิ้นสวนเครื่องจักรกล ชุดลูกเบี้ยว ชุดเฟองทดและกลไก

ในระนาบตางๆ สมดุลของเครื่องจักรกล  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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                 Kinematics of machinery; velocity and acceleration analysis of machine 

components, kinematic and dynamic analysis of forces acting on machine parts; cam 

mechanisms, gear trains, and planar mechanisms; mechanical equilibrium. 

   

1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต  2(2-1-6)  

 (Electronics for Robotics and Automation Systems) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 การวิเคราะหและออกแบบวงจรไฟฟากระแสตรง อุปกรณสารก่ึงตัวนําและไดโอด วงจร

ทรานซิสเตอร วงจรขยายพ้ืนฐานและวงจรขยายกําลัง  งจรออสซิลเลเตอรและวงจรปอนกําลัง วงจรแปลง

ระหวางสัญญาณแอนะล็อกกับสัญญาณดิจิทัล วงจรรวมและการประยุกตใช     

                 Analysis and design of direct current circuits; semiconductor devices and diodes, 

transistor circuits, basic amplifier circuits and power amplifier circuits; oscillator circuits and 

power supply circuits; analog- to- digital and digital- to- analog signal conversion circuits; 

integrated circuits and applications. 

 

1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต   2(2-1-6)  

 (Electrical Systems for Robotics and Automation) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 การวิเคราะหและออกแบบวงจรไฟฟาในโรงงานอุตสาหกรรม วงจรไฟฟากระแสสลับและไฟฟา

หลายเฟสวงจรรีเลย อุปกรณเชื่อมตอ ระบบตูไฟควบคุม และการประยุกตใช"     

                 Analysis and design of electrical circuits in industrial plants; alternating current 

circuits and polyphase systems; relay circuits, connecting devices, control panel systems, and 

applications. 

 

 

 

  

 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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1351211 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต  2(2-1-6) 

 (Smart and Intelligence Sensor and Actuator) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 เทคโนโลยีของอุปกรณตรวจจับ เขน อุปกรณวัดระยะ ลิมิตสวิตซอุปกรณตรวจจับวัดระยะทาง 

อุปกรณตรวจจับวัดแรงกดและแรงดัน เทคโนโลยีของแอคชูเอเตอรเชน มอเตอร กระแสตรง มอเตอร

กระแสสลับ ระบบไฮดรอลกิสและระบบ นิวเมติกส ความรูเบื้องตนของการวัดพ้ืนฐาน และการประยุกตใชงาน 

ชนิดของอุปกรณทํางานในระบบควบคุมและหุนยนตในอุตสาหกรรม ชนิดของอุปกรณสื่อสารในระบบอัตโนมัติ

และการเชื่อมตอระหวางอุปกรณตาง  

Sensor device technologies such as distance measuring devices, limit switches, distance 

sensors, pressure and force sensors; actuator technologies including direct current motors, 

alternating current motors, hydraulic systems, and pneumatic systems; basic knowledge of 

measurement and applications; types of devices used in control systems and industrial 

robotics; types of communication devices in automation systems and interconnection 

between devices. 

 

1351312 การออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก  3(3-0-6) 

 (Digital System and Logic Design) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ระบบเลขฐาน พีชคณิตบูลีน ตารางความจริงแผนผังคารนอหวงจรเกทเบื้องตน วงจรคอม 

บิเนชันวงจรมัลติเพล็กซวงจรเขารหัสและถอดรหัส วงจรซีเคว็นเชียล วงจรนับ วงจรเชิงลําดับดวยเครื่อง 

สถานะจํากัด พ้ืนฐานการใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในการควบคุมอุปกรณดวย ลอจิกและการประยุกตใชใน

ระบบท่ีเก่ียวของ 

                 Number systems, Boolean algebra, truth tables, Karnaugh maps, basic gate circuits; 

combinational circuits, multiplexers, encoders and decoders; sequential circuits, counters, 

finite state machine- based sequential circuits; fundamentals of microcontroller applications 

for device control using logic, and applications in related systems. 

  

 

 

 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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1351313 ทฤษฎีหุนยนต 3(3-0-6) 

 (Theory of Robotics) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ประวัติความเปนมาของเทคโนโลยีหุนยนต ประเภทของหุนยนต สวนประกอบของหุนยนต และ

เทคโนโลยีหุนยนตในอนาคต การวิเคราะหทางพลศาสตร การสรางแบบจ าลองทางคณิตศาสตรของหุนยนต 

แบบจ าลองไคเนมาติกสแบบตรงและแบบผกผัน จาโคเบียนเมตริกซการวางแผนการเคลื่อนท่ีของหุนยนต 

พ้ืนฐานการควบคุมหุนยนตการน าไปประยุกตใชงาน เชน หุนยนตบริการ หุนยนตท่ีท างานรวมกับมนุษย เปน

ตน"   

                  History of robotics technology, types of robots, robot components, future 

robotics technologies; dynamics analysis, mathematical modeling of robots, forward and 

inverse kinematics models, Jacobian matrix, robot motion planning; fundamentals of robot 

control; applications in service robots, collaborative robots. 

 

1351314 ระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม (PLC) 3(3-0-6) 

 Industrial Automation (PLC) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ลักษณะท่ัวไปของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร ระบบอินพุตและระบบเอาตพุต 

ปฏิบัติการ ระบบลอจิก การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของพีแอลซี ภาษาท่ีใชในการเขียนโปรแกรมตาม

มาตรฐาน IEC 61131-3 คําสั่งพ้ืนฐาน การปฏิบัติการระบบอัตโนมัติควบคุมดวยโปรแกรมเมเบิลลอจิก

คอนโทรลเลอร 

                 General characteristics of programmable logic controllers, input systems and 

output systems, operations, logic systems; programming of PLC operations, programming 

languages according to IEC 61131-3 standard, basic instructions; automation system operations 

controlled by programmable logic controllers. 

  

 

 

 

 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร 3(3-0-6) 

 (Engineering Ethic) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ศึกษาหลักจริยธรรม จรรยาบรรณวิชาชีพ และความรับผิดชอบของวิศวกรตอสังคม สิ่งแวดลอม 

และผูมีสวนไดสวนเสีย วิเคราะหกรณีศึกษาทางจริยธรรมในงานวิศวกรรม การตัดสินใจเชิงจริยธรรมใน

สถานการณท่ีซับซอน การปฏิบัติตามกฎหมาย มาตรฐาน และขอกําหนดท่ีเก่ียวของกับวิชาชีพวิศวกรรม 

รวมถึงการสงเสริมความซ่ือสัตย ความโปรงใส และความยั่งยืนในการประกอบวิชาชีพ จริยธรรมในการใช

ปญญาประดิษฐ (AI) ในงานระบบอัตโนมัติและหุนยนต เชน ความเปนธรรม ความรับผิดชอบ ความโปรงใส 

และผลกระทบตอสิทธิมนุษยชนและการจางงาน  

                 Ethical principles, professional ethics, and responsibilities of engineers toward 

society, environment, and stakeholders; ethical case study analysis in engineering, ethical 

decision- making in complex situations; compliance with laws, standards, and regulations 

related to the engineering profession; promotion of integrity, transparency, and sustainability 

in professional practice; ethical considerations in the use of artificial intelligence in robotics 

and automation systems, including fairness, accountability, transparency, and impact on 

human rights and employment. 

 

1351216 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3  1(0-2-1) 

 (Robotics and Automation Engineering Lab 3) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 หลักการอานสเกล เครื่องมือวัดละเอียด การตัดเฉือนโลหะและชนิดของวัสดุมีดตัด การ 

ปฏิบัติการลับคมตัด การข้ึนรูปชิ้นสวนเครื่องกลดวยเครื่องมือกล ชิ้นสวนและกลไกการทํางานของ 

เครื่องจักรกล ไดแก เครื่องกลึง เครื่องไส เครื่องกัด และเครื่องเจียระไน การปฏิบัติงานผลิตชิ้นสวนดวย 

เครื่องมือกล และการเชื่อม ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน การบํารุงรักษาเครื่องมือ การใชวิธีการทาง

วิทยาศาสตรเพ่ือ การวิเคราะหและแกปญหาท่ีเกิดข้ันในการปฏิบัติงานเครื่องมือกล   

                Reading scale principles, precision measuring instruments; metal cutting and types 

of cutting tool materials, tool sharpening operations; mechanical part forming using machine 

tools; components and mechanisms of machinery including lathe, planer, milling machine, 

and grinding machine; part manufacturing operations using machine tools and welding; safety 

in operations, tool maintenance; application of scientific methods for analysis and problem 

solving in machine tool operations. 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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  2.3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม 3(3-0-6) 

 (System Dynamics and Controls) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                ศึกษาแบบจําลองทางพลศาสตรของระบบ การตอบสนองของระบบ บทนําสูระบบควบคุม ลักษณะ

สมบัติและสมรรถนะของระบบควบคุมปอนกลับ เสถียรภาพของระบบปอนกลับเชิงเสน หลักสําคัญของการปอนกลับ 

วิธีรูทโลคัส การวิเคราะหและออกแบบระบบควบคุมในโดเมนเวลา การวิเคราะหเสถียรภาพและการชดเชยโดยใช

วิธีการตอบสนองความถ่ี และการใชคอมพิวเตอรในการออกแบบระบบควบคุม 

                 Dynamic modeling of systems, system response; introduction to control systems, 

characteristics and performance of feedback control systems; stability of linear feedback systems, 

fundamental principles of feedback, root locus method; time-domain analysis and design of control 

systems; frequency response analysis and compensation; computer-aided control system design. 

 

1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ตของสรรพส่ิง 3(3-0-6) 

 (Embedded Systems and Internet of Things) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                ศึกษาโครงสรางการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอรชนิดตาง ๆ การออกแบบระบบสมองกลฝงตัวโดยใช

ไมโครคอนโทรลเลอร ระบบปฏิบัติการเวลาจริง การประยุกตไมโครคอนโทรลเลอรท้ังดานฮารดแวรและซอฟตแวร 

หลักการของอินเทอรเน็ตของสรรพสิ่ง การเชื่อมตอเครือขาย และการประยุกตใช IoT สําหรับงานอุตสาหกรรม 

                 Microcontroller architecture of various types; embedded system design using 

microcontrollers; real- time operating systems; microcontroller applications in both hardware and 

software; principles of the Internet of Things, network connectivity, and industrial IoT applications. 

   

1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต 3(3-0-6) 

 (Physical AI for Robotics) 

 วิชาบังคบักอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                ศึกษาหลักการพ้ืนฐานของปญญาประดิษฐเชิงกายภาพ (Physical AI) และการออกแบบระบบหุนยนตท่ี
ไดรับแรงบันดาลใจจากชีววิทยา การวิเคราะหกลไกการเคลื่อนไหวเปนจังหวะผาน Central Pattern Generators 
(CPGs)  การสรางแบบจําลองเชิงคํานวณเพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุนยนต  การศึกษากลไกการปรับตัวโดยใช
เครือขายฮอรโมนเทียม (Artificial Hormone Networks - AHNs) เพ่ือตอบสนองตอสิ่งแวดลอม การบูรณาการ
สถาปตยกรรมการควบคุมแบบ CPG-AHN  และการประยุกตใชการเรียนรูเสริมกําลัง (Reinforcement Learning) 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น



 

สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 78 
 

เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพและความสามารถในการปรับตัวของหุนยนตในสถานการณจริง  และการประยุกตใช
ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพในดานตางๆในอนาคต  
 Fundamental principles of physical artificial intelligence and biologically inspired robotic 
system design; rhythmic motion mechanism analysis through central pattern generators ( CPGs) , 
computational modeling for robot locomotion control; adaptive mechanism study using artificial 
hormone networks (AHNs) for environmental response; integration of CPG-AHN control architecture; 
reinforcement learning applications to enhance performance and adaptability of robots in real-world 
scenarios; future applications of physical artificial intelligence in various domains. 
 
1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติโดยใช

ระบบปฏิบัติการหุนยนต (ROS2) 

3(3-0-6) 

 (Software Development for Robotics and Automation using ROS2) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                การออกแบบและพัฒนาซอฟตแวรเชิงวัตถุ การสรางสวนตอประสานกราฟกกับผูใช การเชื่อมตอกับ
ฐานขอมูล การเขียนโปรแกรมแบบมัลติเทรด การจัดการโครงการซอฟตแวร การพัฒนา Node, Topic, Service และ 
Action บน ROS2 การใชงานไลบรารีหุนยนต การจําลองระบบดวย Gazebo และ RViz การเชื่อมตอเซ็นเซอรและ
แอคชูเอเตอร การออกแบบระบบนําทางเบื้องตน และการประยุกตใชปญญาประดิษฐในระบบอัตโนมัติ เพ่ือเพ่ิม
ประสิทธิภาพของระบบ 
                 Object- oriented software design and development, graphical user interface creation, 
database connectivity, multithreaded programming, software project management; development of 
Node, Topic, Service, and Action on ROS2, utilization of robotics libraries, system simulation using 
Gazebo and RViz, sensor and actuator integration, basic navigation system design; application of 
artificial intelligence in automation systems to enhance system performance. 

   

1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบการผลิตอัจฉริยะ 3(3-0-6) 

 (Smart Industrial Systems Analysis and Integration) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                ศึกษาหลักการและแนวคิดพ้ืนฐานของวิศวกรรมอุตสาหการ (Industrial Engineering) การวิเคราะห
กระบวนการทํางานและประเมินประสิทธิภาพ เ พ่ือปรับปรุงกระบวนการการผลิต และการประกอบใน
ภาคอุตสาหกรรม การออกแบบระบบอัตโนมัติท่ีเหมาะสมกับบริบทของโรงงานอัจฉริยะ (Smart Factory) มาตรฐาน
การออกแบบเซลลหุนยนต (Robot Cell Design) และการบูรณาการระบบ การวิเคราะหตนทุน การประเมินความคุม
ทุน และการจัดทําขอกําหนดทางเทคนิค (TOR) เพ่ือนําเสนอแนวทางการพัฒนาและลงทุนในระบบหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติอยางมีประสิทธิภาพและสามารถนําไปใชไดจริง 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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                 Fundamental principles and concepts of industrial engineering; work process analysis 
and performance evaluation for improving manufacturing and assembly processes in industrial 
sectors; design of automation systems suitable for smart factory contexts; cost analysis, investment 
evaluation, and preparation of technical specifications (TOR)  for proposing effective and practical 
development and investment strategies in robotics and automation systems. 

 
1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 4 1(0-2-1) 

 (Robotics and Automation Engineering Lab 4) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                พ้ืนฐานของหุนยนตอุตสาหกรรม การเคลื่อนท่ีของหุนยนต การตั้งคาเครื่องมือปลายแขนหุนยนต การ
วางแผนการเคลื่อนท่ีของหุนยนต การเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนต การประยุกตใชโปรแกรมสําเร็จรูปสําหรับ
หุนยนตอุตสาหกรรม ขอกําหนดดานความปลอดภัยในการใชหุนยนต 

                 Fundamentals of industrial robots; robot motion, end- effector configuration, robot 
motion planning, robot programming; application of industrial robot software packages; safety 
requirements in robot utilization. 

 
 2.4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ1 1(0-3-0)  

 (Robotics and Automation Engineering Project 1)  

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  การพัฒนาระบบเพ่ือแกปญหาดวยวิธีการทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เอกสารในการ

ออกแบบระบบท่ีจําเปนท้ังหมด การสํารวจโลกแหงการสรางสรรค การเรียนรูข้ันตอนการประดิษฐ วัตถุประสงคของ

การออกแบบ การวางแผนโครงงาน การทดสอบแนวความคิดเบื้องตน การพัฒนาและทดสอบตนแบบ การสัมนา

โครงงาน 

                 Robotics and automation engineering approaches in systems development; system 
design documents; exploring creative spaces; learning processes of invention:  creative design 
objective, project planning; testing basic idea, developing and verifying of prototypes; project seminar. 

 

 

 

 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ2 2(0-6-0)  

 (Robotics and Automation Engineering Project 2)  

 วิชาบังคับกอน : โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ2  

 (Prerequisites Course: Robotics and Automation Engineering Project 2) 

                การพัฒนาระบบเพ่ือแกปญหาดวยวิธีการทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ กระบวนการอัน

สรางสรรคในการออกแบบหุนยนต กลไกและชิ้นสวนทางกล การใชอุปกรณตรวจจับและขับเคลื่อน ระบบไฟฟาและ

การเขียนโปรแกรมบนระบบฝงตัวและการเชื่อมตอกับอุปกรณตาง ๆ รวมท้ังการทดสอบและติดตั้ง   

                 Robotics and automation engineering approaches in systems development; creative 

robot design process; mechanism and mechanical part; use of sensors and actuators, electrical 

systems and embedded systems programming; interfacing to devices: testing and installation.  

 

   2.5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ  

1302152 การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนักเทคโนโลยี 3(0-40-0) 

 (Work-based Learning for Engineers and Technologists) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

    การฝกภาคปฏิบัติในสถานประกอบการ เพ่ือเรียนรูทักษะการสื่อสาร และการปรับตัวใหเขากับระบบ

การทํางานของหนวยงาน ทํางานรวมกับผูรวมงาน และผูใชบริการในสภาพการทํางานจริง 

   Practical training at establishment to learn communication and adaptation skills within 

the organization's system, collaborate with colleagues, and serve customers in real work 

environments. 

 

1352354 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 3(0-40-0)  

 (Work-based Learning in Robotics and Automation Engineering 1 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ กับผูประกอบการ บริษัท โรงงาน หรือหนวยงาน

ราชการ หรือรัฐวิสาหกิจ ท่ีสาขาวิชาฯ เห็นชอบ มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 150 ชั่วโมง นักศึกษาจะตองสง

รายงานการฝกงาน ใหแกอาจารยท่ีปรึกษา โดยสถาบันฯ จะตองมีการจัดเตรียมอาจารยนิเทศกกอนการเขาฝกงานใน

สถานประกอบการ พรอมท้ังมีคาตอบแทนใหตามความเหมาะสม เพ่ือเปนการประสานงานความเขาใจกับสถาน

ประกอบการถึงวัตถุประสงคท่ีแทจริง ในการเขาฝกงาน และจัดทําโครงงานของนักศึกษารวมดวย  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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                  Robotics and automation engineering internship program in organization, government 

office or state enterprise in the approval of faculty; training period is not less than 150 hours; students 

have to submit a training report; supervisors who are assigned by the institute, coordinate with 

establishments to understand the objective of practical training and involve in a student’s project. 

 
1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 2 3(0-40-0)  

 (Work-based Learning in Robotics and Automation Engineering 2 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ กับผูประกอบการ บริษัท โรงงาน หรือหนวยงาน

ราชการ หรือรัฐวิสาหกิจ ท่ีสาขาวิชาฯ เห็นชอบ มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 150 ชั่วโมง นักศึกษาจะตองสง

รายงานการฝกงานและนําเสนอผลการดําเนินงาน ใหแกอาจารยท่ีปรึกษา โดยสถาบันฯ จะตองมีการจัดเตรียมอาจารย

นิเทศกกอนการเขาฝกงานในสถานประกอบการ พรอมท้ังมีคาตอบแทนใหตามความเหมาะสม เพ่ือเปนการ

ประสานงานความเขาใจกับสถานประกอบการถึงวัตถุประสงคท่ีแทจริง ในการเขาฝกงาน และติดตามความคืบหนา

โครงงานของนักศึกษาดวย 

                  Robotics and automation engineering internship program in organization, government 
office or state enterprise in the approval of faculty; training period is not less than 150 hours; students 
have to submit a training report and present a progress; supervisors who are assigned by the institute, 
coordinate with establishments to understand the objective of practical training and track the project 
progress.   

 

1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3 6(0-40-0)  

 (Work-based Learning in Robotics and Automation Engineering 3 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติท่ีสถานประกอบการ ท่ีไดรับความรวมมือกับทาง

สถาบันฯ เพ่ือทําโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ ตามท่ีไดรับมอบหมาย สรางองคความรูในงานท่ี

ไดรับมอบหมายจริง และพัฒนาทักษะในการทํางานรวมกับผูอ่ืน เพ่ือเตรียมความพรอมในการประกอบอาชีพตอไปใน

อนาคต มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 1040 ชั่วโมง หรือไมนอยกวา 7 เดือน โดยนักศึกษาตองสงรายงานสรุปการฝก

ภาคปฏิบัติใหแกอาจารยท่ีปรึกษา  
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                     Robotics and automation engineering internship program in corporate establishments with the 
institute; in order to assign robotics and automation engineering project, to gain the knowledge from 
an actual problem and improve co-working skill; be well prepared for a career in the future; training 
period is not less than 1040 hours or 7 months; students have to submit advisor the completed 
practical training. 
 
   2.6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

1353415 การออกแบบเครื่องมือสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ 3(3-0-6) 

 (Tool Design for Robots and Automation Systems)   

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                ประวัติความเปนมาของเทคโนโลยีสวนเครื่องมือสําหรับหุนยนต การยึดจับวัตถุของสิ่งมีชิวิต การควาและ

ยึดจับวัตถุรูปทรงตาง ๆ การออกแบบสวนยึดจับประเภทตาง ๆ แบบจําลองไคเนมาติกสของนิ้วและมือมนุษย หลักการ

ปลอยวัตถุ การรับรูและการควบคุมสําหรับสวนยึดจับ การประยุกตใชงานสวนยึดจับในเครื่องจักรและหุนยนต

อุตสาหกรรม ความปลอดภัยในการใชงาน 

                 Historical overview of robot gripper technology; grasping of natural systems; grasping and 

holding objects; various types of gripper design; kinematics model of human’s hand and finger; object 

releasing; perception and control of grippers; gripper application in automation and industrial robot; 

safety requirements. 

   

1353416 การมองเห็นของเครื่องจักร 3(3-0-6) 

 (Machine Vision)    

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  การเลือกอุปกรณทางภาพ  การรับขอมูลของภาพ การกรองสัญญาณภาพและการปรับปรุงคุณภาพ

สัญญาณ การประมวลภาพสีในระดับพิกเซล การแบงสวนภาพ การหาขอบหาจุดเดนภายในภาพ การจับความ

เคลื่อนไหวของวัตถุ การจําแนกตัวอักษรในภาพ การหาความแตกตางของภาพ การวัดระยะทางโดยใชสัญญาณภาพ 

การประยุกตใชในงานควบคุม การตอและการทํางานรวมกันของกลองกับหุนยนต การประยุกตใชการมองเห็นของ

เครื่องจักรในงานอุตสาหกรรม 

                 Introduction to machine vision; image acquisition; image signal filtering and conditioning; 

dot pixel processing; image segmentation; edge detection and interested point tracking; motion 

capture; character recognition; picture comparing; distance measurement by image signal; interfacing 

and cooperate between camera and robots, application of machine vision in industrial field.  
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1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม 3(3-0-6) 

 Analysis of Industrial Processes and Systems 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  ศึกษาหลักการและเทคนิคพ้ืนฐานของวิศวกรรมอุตสาหการในการวิเคราะหระบบการผลิตและการ

ประกอบในภาคอุตสาหกรรม การวิเคราะหกระบวนการทํางาน การวัดเวลา การจัดสมดุลสายการผลิต การวิเคราะห

ตนทุน และการประเมินประสิทธิภาพของระบบการผลิต หลักเศรษฐศาสตรวิศวกรรมเพ่ือการตัดสินใจลงทุนและความ

คุมคาในการลงทุนเพ่ือปรับปรุงกระบวนการผลิต 

                 Principles and basic techniques of industrial engineering for analyzing manufacturing and 

assembly systems in industrial sectors; work process analysis, time measurement, production line 

balancing, cost analysis, and performance evaluation of manufacturing systems; engineering 

economics for investment decision- making and cost- effectiveness evaluation in process 

improvement. 

 

1353418 ระบบการส่ือสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3(3-0-6) 

 Industrial Communication for Robotics and Automation Systems 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ศึกษาหลักการและเทคโนโลยีการสื่อสารในระบบอัตโนมัติอุตสาหกรรม การเชื่อมตอระหวางเครื่องจักร

กับเครื่องจักร (Machine-to-Machine: M2M) และเครื่องจักรกับหุนยนต (Machine-to-Robot: M2R) ผาน

โปรโตคอลอุตสาหกรรม เชน Modbus, CAN, EtherCAT, OPC UA และ MQTT การออกแบบระบบสื่อสารท่ีมีความ

นาเชื่อถือ ปลอดภัย และรองรับการทํางานแบบเรียลไทม การประยุกตใชเทคโนโลยี IoT และการจําลองสถานการณ

จริงในโรงงานอัจฉริยะ (Smart Factory) เพ่ือออกแบบและประยุกตใชระบบการสื่อสารในงานหุนยนตและระบบ

อัตโนมัติได 

                 Principles and technologies of communication in industrial automation systems; 

machine-to-machine (M2M) and machine-to-robot (M2R) connectivity via industrial protocols such as 

Modbus, CAN, EtherCAT, OPC UA, and MQTT; design of reliable, secure, and real-time communication 

systems; application of IoT technologies and real-world simulation in smart factories for designing 

and implementing communication systems in robotics and automation. 
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1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงานอวกาศ 3(3-0-6) 

 (Space Robotics and Automation System) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                หลักการวิศวกรรมหุนยนตอวกาศ หุนยนตปฏิบัติการในวงโคจร (Orbital Robotics) และหุนยนตสํารวจ

ดาวเคราะห (Planetary Robotics) การออกแบบและควบคุมแขนกลและยานสํารวจอัตโนมัติ การวิเคราะหสภาพ

ทางของอวกาศและปจจัยท่ีเก่ียวของเพ่ือการควบคุมการปฏิบัติการของหุนยนตอวกาศ 

                 Principles of Space Robotics; Orbital Robotics, Planetary Robotics; Design and control of 

robotic arms and autonomous exploration vehicles; Analysis of space terrain conditions and related 

factors for the control of space robotic operations. 

 

1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย 3(3-0-6) 

 (Human-Robot Interraction) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                 ศึกษาหลักการและแนวคิดของการปฏิสัมพันธระหวางมนุษยและหุนยนต (HRI) ครอบคลุมดานจิตวิทยา

การรับรู การสื่อสาร และพฤติกรรมของมนุษยท่ีมีผลตอการออกแบบหุนยนต ศึกษาเทคนิคการรับรูของหุนยนต 

(perception), การประมวลผลการโตตอบ (interaction processing) และการออกแบบอินเทอรเฟซแบบมัลติโหมด

(multimodal interfaces) เชน การสั่งงานดวยเสียง ทาทาง และการแสดงอารมณ ประกอบการทดลองดวย

ซอฟตแวรและฮารดแวรจริง (เชน ROS, OpenCV, Speech/Emotion Recognition) เพ่ือพัฒนาตนแบบระบบ HRI 

ท่ีสามารถโตตอบกับมนุษยไดอยางเหมาะสมและตระหนักถึงจริยธรรม ความปลอดภัย และผลกระทบทางสังคมจาก

การใชเทคโนโลยีดังกลาว 

                   Study of principles and concepts of Human- Robot Interaction ( HRI) ; Cognitive 

psychology, communication, and human behavior influencing robot design; Robot perception, 

interaction processing, and design of multimodal interfaces, such as voice commands, gestures, and 

emotion expression; Practical experiments using real software and hardware (e. g. , ROS, OpenCV, 

speech/ emotion recognition)  to develop HRI system prototypes capable of appropriate human 

interaction, with awareness of ethics, safety, and social impacts of such technologies. 
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1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี 3(3-0-6) 

 (CNC Technology) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                  พัฒนาการของเครื่องจักรซีเอ็นซีขอดีอดีและขอจํากัดของเครื่องมือกลซีเอ็นซี ระบบวัดขนาดเพลา งาน 

แนวแกนหมุนและแนวแกนปอนยอย ระบบควบคุมซีเอ็นซี การเขียนโปรแกรมซีเอ็นซี การชดเชยขนาด เครื่องมือตัด 

การสั่งงานโปรแกรม 

                 Development of CNC machines; advantages and limitations of CNC machine tools; 

measurement systems, coordinate systems, spindle and feed axes, CNC control systems; CNC 

programming; tool compensation and offsets; cutting tools; and program execution. 

   

1353422 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต 3(3-0-6) 

 (Selected Topic for Robot Technology) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                หัวขอดานวิศวกรรมหุนยนตข้ันสูงครอบคลุมเนื้อหาของเทคโนโลยีปจจุบัน หัวเรื่องอาจเปลี่ยนแปลงตาม

ความเหมาะสมในแตละภาคการศึกษา 

                 Topics of advanced robotics engineering cover current interest and/or new technology, 

topics can be varied according to the suitability of each academic semester. 

 

1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมัต ิ 3(3-0-6) 

 (Selected Topic for Automation System Technology) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                หัวขอดานระบบอัตโนมัติข้ันสูงครอบคลุมเนื้อหาของเทคโนโลยีปจจุบัน หัวเรื่องอาจเปลี่ยนแปลงตาม

ความเหมาะสมในแตละภาคการศึกษา 

                 Topics of advanced automation systems cover current interest and/or new technology 

topics can be varied according to the suitability of each academic semester. 
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1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ 3(3-0-6) 

 (Selected Topic for Robotics and Automation System Programming) 

 วิชาบังคับกอน : ไมมี  

 (Prerequisites Course: None)  

                หัวขอดานการพัฒนาซอฟแวรสําหรับหุนยนตหรือระบบอัตโนมัติครอบคลุมเนื้อหาของเทคโนโลยีปจจุบัน 

หัวเรื่องอาจเปลี่ยนแปลงตามความเหมาะสมในแตละภาคการศึกษา 

                 Topics of software development for robots or automation systems cover current interest 

and/or new technology, topics can be varied according to the suitability of each academic semester. 
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สวนที่ 5 การจัดกระบวนการเรียนรู 
 
1. ระบบการจัดการศึกษา 
 1.1  ระบบ 
  ระบบทวิภาค โดย 1 ปการศึกษาแบงเปน 2 ภาค การศึกษาปกติ 1 ภาคการศึกษาปกติ 
มีระยะเวลาศึกษาไมนอยกวา 15 สัปดาห หรือเทียบเคียงไมนอยกวา 15 สัปดาห โดยเปนไปตามขอบังคับของ
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรี พ.ศ. 2566 
  การจัดการศึกษาภาคฤดูรอน (ถามี) 
  การจัดการเรียนการสอนในภาคฤดูรอนใหมีระยะเวลาการศึกษาและจํานวนหนวยกิต มีสัดสวน
เทียบเคียงกับการศึกษาภาคปกติ 

1.2 ระบบการศึกษา  
   แบบชั้นเรยีน 
   การจัดการศึกษาผานระบบเทคโนโลยีสารสนเทศ  

  ¨  อ่ืน ๆ (ระบุ) ........................................................................................... 

 1.3 การเทียบโอนหนวยกิตและผลการศึกษา  
  การเทียบโอนหนวยกิตและผลการศึกษาใหเปนไปตามระเบียบสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
วาดวยหลักเกณฑและวิธีการเทียบโอนหนวยกิตและผลการศึกษา พ.ศ. 2566 และระเบียบสถาบันการจัดการ
ปญญาภิวัฒน วาดวยแนวทางการดําเนินงานคลังหนวยกิต พ.ศ. 2566 
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2. การจัดการศึกษาใหเปนไปตามผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร  
 หลักสูตรกําหนดแนวทางการจัดการเรยีนการสอนและแนวทางการประเมินผลการเรียนรู เพ่ือพัฒนาผลลัพธการเรียนรูระดับหลักสูตรในแตละขอ แสดงขอมูลในตาราง 
ดังนี้  อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 
 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) แนวทางการจัดการเรียนการสอน แนวทางการประเมินผลการเรียนรู 

PLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม 

และเทคโนโลยีสารสนเทศ เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทาง

วิศวกรรมในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผลและ

เปนระบบ 

-  การสอนแบบอิงโจทยปญหาทางคณิตศาสตร  

วิทยาศาสตร และความรูทางวิศวกรรมศาสตรใน

หองเรียนและหองปฏิบัติการ 

-  สอบขอเ ขียนเ พ่ือแก โจทยปญหาทางคณิตศาสตร  

วิทยาศาสตรและวิศวกรรมศาสตร 

- การสอบฝกปฏิบัติ 

PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติใหสอดคลองกับ

ขอกําหนดทางวิศวกรรม โดยคํานึงถึงความปลอดภัย เศรษฐกิจ 

สิ่งแวดลอม และความยั่งยืน 

- การเรียนรูภาคทฤษฎีในหองเรียน และยกตัวอยาง

จากกรณีศึกษาตาง ๆ 

- การวิเคราะหและจัดทํารายงาน- การจัดทําโครงงาน 

(Project) 

- การฝกปฏิบัติงาน 

 

-  ส อ บ ข อ เ ขี ย น ก า ร ป ร ะ ยุ ก ต ใ ช  อ ง ค ค ว า ม รู ท า ง

วิศวกรรมศาสตร เพ่ือแกปญหา หรือตอบสนอง ความ

ตองการของผูใชงาน 

- ประเมินการนําเสนองาน การ อภิปราย และการจัดทํา

รายงาน โดยใช scoring rubric 

- ประเมินการจัดทําโครงงาน (Project) และการเขียน

รายงาน โครงงานโดยใช scoring rubric 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานโดย ใช scoring rubric 

PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลองหรือการ

ทดสอบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพ่ือประเมินประสิทธิภาพ

และปรับปรุงระบบใหเหมาะสมกับความตองการ 

- การเรียนรูภาคปฏิบัติในหองเรียน และยกตัวอยาง

จากกรณีศึกษาตาง ๆ 

- การมอบหมายชิ้นงานในรายวิชาใหจัดทําเปนกลุม 

- การฝกปฏิบัติงาน 

- ประเมินการเรียนรูภาคปฏิบัติโดยใช scoring rubic 

- ประเมินการทํางานรวมกับผูอ่ืนโดยใช scoring rubic 

- ประเมินการจัดทําโครงงาน (Project) และการเขียน

รายงาน โครงงานโดยใช scoring rubric 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) แนวทางการจัดการเรียนการสอน แนวทางการประเมินผลการเรียนรู 

- การจัดทําโครงงาน (Project)- การฝกปฏิบัติงาน - ประเมินการฝกปฏิบัติงานโดย ใช scoring rubric 

PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทางวิศวกรรมท่ี

เหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนาและการดําเนินงานของระบบ

หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

  

PLO5:  สื่ อสาร เนื้ อหาทาง เทคนิคด านวิศวกรรมไดอย าง มี

ประสิทธิภาพกับผูรับสารท่ีหลากหลาย และสามารถทํางานรวมกับ

ผูอ่ืนในทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

- การมอบหมายชิ้นงานในรายวิชาใหจัดทําเปนกลุม 

- การนําเสนองาน 

- การฝกปฏิบัติงาน 

- ประเมินการทํางานรวมกันเปน ทีมโดยใช scoring rubric 

- ประเมินการนําเสนองานโดย ใช scoring rubric 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานโดย ใช scoring rubric 

 

PLO6: ปฏิบั ติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพและกฎระเบียบท่ี

เ ก่ียวของ โดยคํานึง ถึงผลกระทบตอสังคม เศรษฐกิจ และ

สิ่งแวดลอม 

- การเรียนรูภาคทฤษฎีในหองเรียนและยกตัวอยางจาก

กรณีศึกษาตาง ๆ 

- การจัดทําโครงงาน (Project) และการเขียนรายงาน

โครงงาน 

- การฝกปฏิบัติงาน 

- สอบขอเขียนเก่ียวกับกฎหมายแ ล ะ จ ร ร ย า บ ร ร ณ 

วิชาชีพวิศวกรรม 

- ประเมินการจัดทําโครงงาน(Project) และการเขียน

รายงานโครงงานโดยใช scoring rubric ในหัวขอ “การ

ออกแบบและพัฒนาเพ่ือหาคําตอบของปญหา” มีการ

คํานึงถึงปจจัยดานเศรษฐ 

- ศาสตร สังคม สิ่งแวดลอม ความปลอดภัย อาชีวอนามัย 

และสภาพแวดลอมในการทํางานขอกําหนดจรรยาบรรณ

วิชาชีพวิศวกรรมและกฎหมายท่ีเก่ียวของ 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานโดยใช scoring rubric ในหัวขอ 

“การปฏิบัติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพวิศวกรรม กรอบ

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) แนวทางการจัดการเรียนการสอน แนวทางการประเมินผลการเรียนรู 

มาตรฐานวิชาชีพ และกฎหมายท่ีเก่ียวของ” 

PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง ๆ อยาง

มีวิจารณญาณ และพัฒนาตนเองอยางตอเนื่องเพ่ือใหทันตอการ

เปลี่ยนแปลงของเทคโนโลย ี

- การเรียนรูภาคทฤษฎีในหองเรียนและการฝกคนควา

หาขอมูลจากฐานขอมูล 

- การจัดทําการจัดทําชิ้นงานในรายวิชาและการเขียน

รายงาน 

- การจัดทําโครงงาน (Project) และการเขียนรายงาน

โครงงาน 

- การฝกปฏิบัติงาน 

- ประเมินการจัดทําชิ้นงาน และการเขียนรายงานโดยใช 

scoring rubric 

- ประเมินการจัดทําโครงงาน (Project) และการเขียน

รายงานโครงงานโดยใช scoring rubric 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานโดยใช scoring rubric 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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3. รูปแบบการจัดการศึกษา 
 มีการจัดการเรียนการสอนท้ังรูปแบบการเรียนในข้ันเรียนสําหรับเรียนวิชาท่ีเนนทฤษฎี วิชาท่ีเนนการ
ปฏิบัติการในหองปฏิบัติการทางวิศวกรรมตาง ๆ การเรียนรูจากประสบการณจริง (Work-based Education) จาก
การฝกงานในสถานประกอบการดานตาง ๆ ท่ีเก่ียวของกับอุตสาหกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เชน ดานการ
พัฒนาหุนยนต ดานการบูรณาการระบบอัตโนมัติ ดานระบบสมองกลฝงตัวและการควบคุม เพ่ือใหผูเรียนไดเรียนรู
หลักการท่ีเก่ียวของกับงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติในปจจุบันและแนวโนมในอนาคต เพ่ือใหกาว
ทันเทคโนโลยีใหม ๆ และมีความสามารถในการประกอบวิชาชีพวิศวกรรม สําหรับการเรียนในชั้นเรียนจะเนน
ปญหาทฤษฎีท่ีนักศึกษาสามารถนําไปใชศึกษาตอไดและเนนเนื้อหาท่ีสามารถนําไปประยุกตกับการปฏิบัติงานจริง
ท้ังภาคทฤษฎีและภาคปฏิบัติ ระหวางการฝกปฏิบัติในสถานประกอบการจะมีโครงงานท่ีใหนักศึกษาจัดทําโดย
อางอิงจากปญหาท่ีพบเจอตอนฝกงานเพ่ือใหนักศึกษานําความรูทางดานทฤษฎีไปประยุกตใชในการแกปญหาใน
การทํางานจริง ระหวางการเรียนจะมีกิจกรรมตาง ๆ ท่ีใชสรางการเรียนรูใหแกนักศึกษาไดแก โครงการบรรยาย
พิเศษในรายวิชาจากวิทยากรภายนอก โครงงานพานักศึกษาไปดูงานในสถานประกอบการท่ีเก่ียวของเพ่ือให
นักศึกษาไดเรียนรูการปฏิบัติงานจริง โครงการอบรมความรูตาง ๆ ท่ีจําเปนในการทํางาน เชน การอบรมการ
ควบคุมและการทํางานเครื่องจักร CNC การอบรมในหัวขอ Robot System Integration การบรรยายพิเศษใน
ร ายวิ ช า เ รื่ อ ง  Data Science and AI in Real World Application หรื อกา ร เ พ่ิ มคว ามรู ท่ี เ ก่ี ย วข อ ง กับ
ระบบปฏิบัติการหุนยนต (ROS) เปนตน โดยรูปแบบการจัดการเรียนการสอนและโครงการอบรมตาง ๆ จัดทําข้ึน
เพ่ือใหผูเรียนมีความพรอมเขาสูสถานประกอบการตอไปเม่ือจบการศึกษา 
 
4. ทักษะการเรียนรูตลอดชีวิตของหลักสูตรและแนวทางการดําเนินการ 
 ทักษะการเรียนรูตลอดชีวิตไดถูกกําหนดไวในผลลัพธการเรียนรูท่ี 7 (PLO 7) โดยผูเรียนจะตองหา

ความรูและประยุกตความรูใหม ๆ ทางดานวิศวกรรมคอมพิวเตอรและปญญาประดิษฐและศาสตรอ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวของ

เพ่ือการปฏิบัติงานในสถานประกอบการ ซ่ึงการสงเสริมทักษะนี้ในชวงท่ีผูเรียนไดเรียนอยู ณ สถานศึกษาจะ 

สงเสริมผานการโครงงานของรายวิชาตาง ๆ ซ่ึงจะเนนใหผูเรียนหาความรูนอกเหนือจากความรูท่ีเรียนในชั้นเรียน

โดยผูสอนจะแนะนําแหลงและวิธีการหาความรูใหมนั้น 

 ในชวงท่ีผูเรียนกําลังฝกปฏิบัติงาน ณ สถานประกอบการทางหลักสูตรจะใหผูเรียนทําโครงงาน โดยหัวขอ
ของโครงงานจะเก่ียวกับการแกไขปญหาจากสถานประกอบการ โดยนําความรูจากการเรียนดานวิชาการตาง ๆ ไป
ประยุกตเพ่ือจัดการปญหาเหลานั้น การดําเนินการจัดทําโครงงานทางจะเปนอีกหนึ่งกิจกรรมท่ีใชสงเสริมทักษะการ
เรียนรูตลอดชีวิตเนื่องดวยผูเรียนจําเปนจะตองสืบคนหาความรูหรือเทคโนโลยีสมัยใหมท่ีสามารถใชแกไขปญหา 
ตาง ๆ โดยมีอาจารยท่ีปรึกษาโครงงานเปนผูดูแลและแนะนําแนวทางการสืบคนหาความรูและเทคโนโลยีท่ีทันสมัย 
ตาง ๆ ท่ีสามารถนํามาประยุกตใชเพ่ือแกไขปญหาท่ีเกิดข้ึนท่ีผูเรียนพบเจอในตอนฝกปฏิบัติการ 
  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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5. การดําเนินการหลักสูตร 
 วัน-เวลาในการดําเนินการเรียนการสอน  
  ภาคการศึกษาท่ี 1 เดือนสิงหาคม ถึง พฤศจิกายน 
  ภาคการศึกษาท่ี 2 เดือนมกราคม ถึง เมษายน 
  ภาคการศึกษาฤดูรอน เดือนพฤษภาคม ถึง มิถุนายน 
  ท้ังนี้ อาจมีการเปลี่ยนแปลง ใหเปนไปตามประกาศฯ และ/หรือปฏิทินการศึกษาของสถาบัน 
โดยเปนไปตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตรระดับปริญญาตรี 
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สวนที่ 6 ความพรอมและศักยภาพในการบริหารจัดการหลักสูตร 
 

1. ช่ือ นามสกุล ตําแหนง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรและอาจารยประจําหลักสูตร  
 

 อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรและอาจารยประจําหลักสูตร 

ลําดับ

ท่ี 
ช่ือ – สกุล 

ตําแหนง

ทางวิชาการ 
คุณวุฒิ สาขาวิชา สถาบันท่ีสําเร็จการศึกษา 

ปท่ี

สําเร็จ 

1 อ. ดร.ธันยวัต สมใจทวีพร อาจารย 

Ph.D. Technology and 
Operations 
Management 

Aston University, 
Birmingham, UK 

2553 

M.Sc. Internet and 
Multimedia 
Engineering 

London South Bank 
University, London, UK 

2544 

บธ.บ. คอมพิวเตอรธุรกิจ มหาวิทยาลยัอัสสัมชัญ 2543 

2 
อ. ดร.โพธิวัฒน  
งามขจรวิวัฒน อาจารย 

ปร.ด. วิทยาการหุนยนต
และระบบอัตโนมัต ิ

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาธนบุร ี 2563 

วศ.ม. วิศวกรรม
อิเล็คทรอนิกสและ
โทรคมนาคม 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาธนบุร ี
 

2555 

วศ.บ. วิศวกรรม
อิเล็กทรอนิกสและ
โทรคมนาคม 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาธนบุร ี 2551 

3 อ. ดร.ภาคภูมิ  ปฐมภาคย อาจารย 

ปร.ด. วิศวกรรมศาสตรและ
เทคโนโลยี  
(หลกัสตูนานาชาติ) 

สถาบันเทคโนโลยีนานาชาต ิ
สิรินธร 
มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร  

2563 

Ph.D. Information 
Science  

Japan Advance Institute 
of Science and 
Technology (JAIST), 
Nomi, Japan  

2562 

วศ.ม. เทคโนโลยี
สารสนเทศและการ
สื่อสาร  

สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิ
รินธร 
มหาวิทยาลยัธรรมศาสตร  

2555 

วศ.บ. โทรคมนาคม  สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิ
รินธร มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร  

2552 

4 อ. ศิลา วงศสุนทรพจน อาจารย 

วท.ม. วิทยาการหุนยนต
และระบบอัตโนมัต ิ

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาธนบุร ี

2554 

วศ.บ. วิศวกรรมศาสตร
คอมพิวเตอร 

มหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร  
2550 
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ลําดับ

ท่ี 
ช่ือ – สกุล 

ตําแหนง

ทางวิชาการ 
คุณวุฒิ สาขาวิชา สถาบันท่ีสําเร็จการศึกษา 

ปท่ี

สําเร็จ 

5 อ. อภิชาติ ชัยชวลิต อาจารย 

วศ.ม. วิศวกรรมการเช่ือม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาพระนครเหนือ 

2561 

วศ.บ. เทคโนโลยีวิศวกรรม
แมคคาทรอนิกส 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระ
จอมเกลาพระนครเหนือ 

2558 

หมายเหต:ุ โดยใชอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรและอาจารยประจําหลักสตูรชุดน้ี บรหิารจดัการหลักสูตรทดแทนอาจารยฯ ในเลม
หลักสตูรเดิม    
 

2. กระบวนการสรรหาบุคลากร  
สถาบันไดมอบหมายใหสํานักทรัพยากรมนุษยของสถาบันดําเนินการสรรหาบุคลากรรวมกับหลักสูตรและคณะ 

โดยการพิจารณารับอาจารย หลักสูตรและคณะจะพิจารณาจากจํานวนนักศึกษาท่ีมีอยู รวมกับภาระการสอนของ
อาจารยในปจจุบัน กิจกรรมตาง ๆ ภายในคณะ นโยบายของสถาบัน รวมท้ังเกณฑมาตรฐานการศึกษาท่ีเก่ียวของ 
สวนการรับบุคลากรสายสนับสนุนจะพิจารณาจากปริมาณภาระงานท่ีมีเปนสําคัญ หากมีความตองการอัตรากําลัง
จะดําเนินการสรรหาบุคลากรโดยมีข้ันตอนท่ีสําคัญ ไดแก 

1. การกําหนดคุณสมบัติ: หลักสูตรและคณะพิจารณาอัตรากําลังท่ีไดรับอนุมัติ และจัดทําใบขออัตรากําลัง
ท่ีมีการระบุคุณสมบัติท่ีสอดคลองตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตร ความรูความสามารถ ทักษะท่ีสอดคลองกับ
ตําแหนงงาน ดําเนินการสงใหสํานักทรัพยากรมนุษยตรวจสอบและดําเนินการสรรหาบุคลากร 

2. การสรรหาบุคลากร: สํานักทรัพยากรมนุษยดําเนินการประชาสัมพันธรับบุคลากรผานชองทางตาง ๆ 
ไดแก 1) Website 2) สื่อประชาสัมพันธตาง ๆ  ไดแก การประชาสัมพันธผาน E-mail ภายใน, สื่อ Social Media ตาง ๆ 
3) การรับสมัครตรง (Walk in)  

3. การคัดเลือกบุคลากรและการวาจางบุคลากร: สํานักทรัพยากรมนุษยพิจารณาคัดเลือกใบสมัครเบื้องตน
จากคุณสมบัติท่ีเหมาะสมกับตําแหนง และดําเนินการติดตอเชิญผูสมัครมารับการสัมภาษณ โดยพิจารณาคุณสมบัติ
ของผูสมัคร คือ ทัศนคติ ความรูและประสบการณ มนุษยสัมพันธ ซ่ึงผูสมัครจะผานการสัมภาษณจากผูบริหาร
ระดับสูง ตัวแทนจากสํานักทรัพยากรมนุษย และตัวแทนจากหลักสูตรและคณะ จากนั้นทางสํานักทรัพยากรมนุษย
ดําเนินการสรุปผลการสัมภาษณ หากผานการคัดเลือกจะดําเนินการอนุมัติการวาจาง และจัดทําสัญญาจางบรรจุ
เขาเปนบุคลากรของสถาบัน 

สําหรับการสรรหาอาจารยพิเศษ หลักสูตรดําเนินการสรรหาอาจารยพิเศษท่ีสอดคลองกับรายวิชาท่ีตองใช
อาจารยพิเศษในการจัดการเรียนการสอน โดยพิจารณาจากคุณวุฒิ ความรูความสามารถ ความเชี่ยวชาญ และ
คุณสมบัติท่ีสอดคลองตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตร รวมท้ังผลประเมินการสอนในครั้งท่ีผานมา (ถามี) ดําเนินการ
เสนอรายชื่อเพ่ือขออนุมัติจากคณะกรรมการสรรหาและวาจางอาจารยพิเศษ โดยเม่ือไดรับการอนุมัติเรียบรอย 
จะดําเนินการแจงขอมูลกับอาจารยพิเศษ เพ่ือใหอาจารยพิเศษเตรียมการสอนในรายวิชาท่ีไดรับมอบหมายตอไป 
 
3. การเตรียมความพรอมสําหรับบุคลากร  

การเตรียมความพรอมสําหรับบุคลากรใหม สถาบันดําเนินการตามแนวทางการบริหารและรักษาบุคลากรใหม 
ซ่ึงเปนการสรางความรู ทักษะการปฏิบัติงาน และปลูกฝงวัฒนธรรมองคกรของสถาบัน โดยสํานักทรัพยากรมนุษย
ดําเนินการรวมกับหลักสูตรและคณะ ผานโครงการ/กิจกรรม ดังนี้ 

1. การปฐมนิเทศบุคลากรใหม: เพ่ือเตรียมความพรอม และการปรับตัวใหกับบุคลากรในการเริ่มปฏิบัติงาน 
โดยบุคลากรจะไดทราบสวัสดิการ สิทธิประโยชน บริบทองคกร รวมท้ังการใชงานระบบสารสนเทศตาง ๆ ท่ีเก่ียวของ
กับบุคลากร 
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2. ระบบพ่ีเลี้ยง (Mentoring): สํานักทรัพยากรมนุษยจะกําหนดพ่ีเลี้ยงท่ีเปนหัวหนางานหรือเพ่ือน
รวมงานอาวุโสในหนวยงานท่ีบุคลากรใหมสังกัด ดําเนินการใหคําปรึกษาและแนะนําท้ังดานการทํางานและ 
การปรับตัวใหเขากับวัฒนธรรมองคกรของสถาบัน 

3. การฝกอบรม: สํานักทรัพยากรมนุษยจัดโครงการฝกอบรมเรียนรูองคกรใหแกบุคลากรใหม และ
หลักสูตรและคณะสามารถใหบุคลากรใหมเขารวมโครงการ/กิจกรรมอบรมตาง ๆ ท่ีหนวยงานภายในของสถาบัน
จัดข้ึน รวมท้ังโครงการ/กิจกรรมอบรมตาง ๆ ท่ีจัดโดยหนวยงานภายนอกสถาบัน 

4. กิจกรรมสัมพันธ: การจัดกิจกรรมเพ่ือใหบุคลากรสามารถสะทอนความหลากหลายทางความคิด 
มุมมอง และการอยูรวมกันในวัฒนธรรมใหมของบุคลากร เชน 1) กิจกรรมบุคลากรใหมพบผูบริหารในลักษณะ 
การพูดคุยแบบไมเปนทางการ รวมท้ังการศึกษาขอมูลวัฒนธรรมองคกรผานสื่อวิดีทัศนเพ่ือเรียนรูวิถีการทํางานของ
ผูบริหารและบุคลากร 2) โครงการ Team Building program for new staff เพ่ือเสริมสรางความสัมพันธรวมกัน
ระหวางบุคลากรใหม 3) กิจกรรมชมรม โดยบุคลากรใหมสามารถเขารวมชมรมตาง ๆ ท่ีมีอยูในสถาบันตามความ
สนใจของบุคลากร เปนตน 

5. การประเมินผลการทดลองงาน: หลักสูตรและคณะประเมินผลการปฏิบัติงานของบุคลากรใหมจํานวน 
2 ครั้งภายใน 120 วัน ซ่ึงเปนการพิจารณาวาบุคลากรใหมมีความเหมาะสมกับงานท่ีรับผิดชอบ รวมท้ังการให
ขอเสนอแนะ เพ่ือใหบุคลากรใหมพัฒนาตนเอง ซ่ึงหากบุคลากรใหมผานการประเมินผลการทดลองงานจะไดรับ
การบรรจุเปนบุคลากรของสถาบันโดยสมบูรณ 

สําหรับการเตรียมความพรอมใหกับอาจารยพิเศษ หลักสูตรและอาจารยผูรับผิดชอบรายวิชาดําเนินการให
ขอมูลของรายวิชาแกอาจารยพิเศษ รวมท้ังการสอนการใชงานระบบสารสนเทศท่ีเก่ียวของกับการจัดการเรียนการสอน
ของรายวิชา 
 
4. การพัฒนาความรูและทักษะใหแกบุคลากร  
 4.1 การพัฒนาความรูและทักษะของอาจารย  
  การพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและการประเมินผล 
   1) การพัฒนาทักษะและองคความรูตามแนวทางการจัดการเรียนการสอนท่ีมุงเนนผลลัพธ 
(Outcome Based Education) ท้ังการกําหนดผลลัพธการเรียนรู การจัดการเรียนการสอน และการวัดประเมินผล 
   2) การสงเสริมอาจารยใหมีการเพ่ิมพูนความรู ประสบการณเพ่ือสนับสนุนการสอน รวมถึง
การศึกษาคนควาวิจัยท่ีสอดคลองกับศาสตรท่ีเก่ียวของ โดยการสนับสนุนดานการศึกษาตอ ฝกอบรม ดูงานทาง
วิชาการและวิชาชีพในองคกรตาง ๆ ตลอดจนการประชุมทางวิชาการท้ังในประเทศและ/หรือตางประเทศ เปนตน 
  การพัฒนาวิชาการและวิชาชีพดานอ่ืน ๆ 
   1) สงเสริมการทําวิจัยสรางองคความรูใหมเปนหลักและเพ่ือพัฒนาการเรียนการสอนและมีความ
เชี่ยวชาญในสาขาวิชาชีพ 
   2) การกระตุนใหอาจารยทําผลงานทางวิชาการท่ีเก่ียวของกับสาขาวิชา 
   3) การมีสวนรวมในกิจกรรมบริการวิชาการท่ีเก่ียวของกับการพัฒนาความรูและคุณธรรมใน
สาขาวิชาชีพ 
   4) การพัฒนาอาจารยตามผลการประเมินสมรรถนะ 
 4.2 การพัฒนาความรูและทักษะของบุคลากรสายสนับสนุน 
   1) การพัฒนาบุคลากรสายสนับสนุนตามสายงาน ซ่ึงเปนการพัฒนาบุคลากรของหลักสูตร 
ตามภาระงานของบุคลากร โดยไดรับการสนับสนุนจากคณะ และสถาบัน เชน การฝกอบรมท่ีจัดโดยหนวยงาน
ภายใน/ภายนอก การศึกษาดูงานนอกสถานท่ี การฝกปฏิบตัิงานโดยการแนะนํา/สอนงานโดยผูบังคับบัญชา เปนตน 
   2) การอบรมเพ่ือเสริมสรางและพัฒนาทักษะดานการบริหารจัดการ ใหแกบุคลากรในระดับ
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ตําแหนงงานตาง ๆ ใหสามารถรับผิดชอบภาระหนาท่ีบริหารงานตามตําแหนงงานท่ีเพ่ิมข้ึน ไดแก 1) หลักสูตร
เตรียมพ้ืนฐานการบริหารจัดการ: ระดับเจาหนาท่ี และเจาหนาท่ีอาวุโส 2) หลักสูตรเสริมทักษะผูบริหารระดับตน: 
ผูบริหารกลุมงาน ผูบริหารกลุมงานอาวุโส และ 3) หลักสูตรเตรียมความพรอมและพัฒนาทักษะบริหารจัดการ
สําหรับผูบริหารระดับตน – กลาง: ระดับผูชวยและระดับรองผูบริหารของหนวยงาน 
 
5. การบริหารจัดการ  

 ความพรอมดานการบริหารจัดการ 
 (1) มีสภาสถาบันอุดมศึกษาท่ีประกอบดวยบุคคลซ่ึงมีความเชี่ยวชาญและประสบการณ ในเชิงบริหาร
ดานตาง ๆ ท่ีหลากหลาย สามารถชี้นําและกํากับการพัฒนาสถาบันอุดมศึกษา 
 (2) มีผูบริหารซ่ึงมีความซ่ือสัตยและประสบการณในดานการบริหารสถาบันอุดมศึกษา  
 (3) มีบุคลากรสายสนับสนุนซ่ึงมีความรู ความชํานาญในการบริหารจัดการ โดยมีระบบการบริหารและ
การพัฒนาบุคลากรดังกลาวเพ่ือใหมีการพัฒนาอยางตอเนื่อง 
 (4) มีระบบการกํากับดูแลสถาบันอุดมศึกษาตั้งแตระดับสภาสถาบันอุดมศึกษา ผูบริหารและคณาจารย
ในทุกระดับใหมีการบริหารและปฏิบัติงานอยางมีประสิทธิภาพและประสิทธิผลตามหลักธรรมาภิบาล 
 (5) มีระบบการรับฟง การวิเคราะห และการตอบสนองความตองการของผูเรียน ผูใชบัณฑิตทองถ่ิน และ
สังคมในการจัดทาแผนพัฒนาสถาบันอุดมศึกษา การเปดหลักสูตรการศึกษา การจัดการศึกษา การวิจัยและการ
สรางนวัตกรรม การประกันคุณภาพการศึกษา และการประเมินผล ท้ังนี้ โดยเนนผลลัพธการเรียนรูท่ีผูเรียนและ
กลุมตาง ๆ จะไดรับ 
 ท้ังนี้ การบริหารจัดการหลักสูตรใหเปนไปตามดุลยพินิจของคณบดีโดยสอดคลองกับศักยภาพของผูเรียน
และ/หรือมาตรฐานการจัดการศึกษาตามท่ีสถาบันกําหนด 
 
6. ทรัพยากรและส่ิงสนับสนุนการเรียนรู  
 กระบวนการจัดหาส่ิงสนับสนุนการเรียนรู  
  1) การจัดหา e-book หนังสือ และทรัพยากรสารสนเทศ: สถาบันมีการกําหนดใหหลักสูตรมอบหมาย
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร รวมเปนคณะอนุกรรมการคัดเลือกทรัพยากรสารสนเทศหองสมุด โดยมีคณบดีเปน
คณะกรรมการบริหารงาน PIM Creative Learning Space ซ่ึงทางหลักสูตรไดใหอาจารยของหลักสูตรมีสวนใน
การแนะนํา e-book หนังสือ และทรัพยากรสารสนเทศตาง ๆ ท่ีเก่ียวของกับหลักสูตรเพ่ือดําเนินการจัดซ้ือเขา
หองสมุดของทางสถาบัน โดยใหอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรท่ีเปนคณะอนุกรรมการคัดเลือกทรัพยากรสารสนเทศ
นําเสนอเขาท่ีประชุมเพ่ือขออนุมัติดําเนินการ โดยสามารถสั่งซ้ือทรัพยากรสารสนเทศตลอดปการศึกษา 
ซ่ึงมอบหมายให PIM Creative Learning Space (หองสมุด) ดําเนินการตามกระบวนการใหอาจารยคัดเลือก
หนังสือเพ่ือใชในการเรียนการสอนลวงหนากอนเปดภาคการศึกษา เพ่ือใหอาจารยมีการวางแผนการสั่งซ้ือหนังสือ
ใหพรอมกอนการจัดการเรียนการสอน และสอดคลองกับรายวิชา หรือองคความรูในศาสตรท่ีเก่ียวของ  
  2) การจัดหาอุปกรณ/ทรัพยสินท่ีเก่ียวของกับการจัดการเรียนการสอน: หลักสูตร/คณะวิชา
ดําเนินการวิเคราะหความตองการใชอุปกรณ/ทรัพยสินท่ีเก่ียวของกับการเรียนการสอน โดยเม่ือหลักสูตรนําเสนอ
ขอมูลตามแบบฟอรมท่ีกําหนดมาเรียบรอย สํานักบริหารอาคารและทรัพยสิน หรือหนวยงานท่ีเก่ียวของดําเนินการ
วิเคราะหประเภทของทรัพยสิน จากนั้นตัวแทนของหลักสูตร/คณะนําเสนอขอมูลเพ่ือขออนุมัติตอคณะ
กรรมการบริหารทรัพยสิน และดําเนินการจัดซ้ืออุปกรณ/ทรัพยสินท่ีเก่ียวของกับการจัดการเรียนการสอนตอไป 
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 ทรัพยากรและส่ิงสนับสนุนการเรียนรูของหลักสูตร  
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒนจัดใหมีหองเรียนในจํานวนท่ีเพียงพอ มีอุปกรณตาง ๆ ท่ีพรอมใช และมี 

บรรยากาศท่ีเหมาะกับการเรียนการสอนดังนี้ 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วิทยาเขตแจงวัฒนะ มีหองเรียนจํานวนท้ังสิ้น 117 หอง (อาคาร

อํานวยการ 14 หอง, อาคาร Convention Hall 28 หอง, อาคารอเนกประสงค 24 หอง และ อาคาร CP ALL 
Academy 51 หอง) มีหองปฏิบัติการ Computer & Sound Lab จํานวน 8 หอง (อาคารอํานวยการ 2 หอง,
อาคารอเนกประสงค 2 หอง และอาคาร CP ALL Academy 4 หอง) 

สําหรับหองปฏิบัติการของคณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยีท่ีเก่ียวของกับหลักสูตรมีท้ังหมด 3ประเภท 
ไดแก หองปฏิบัติการวิศวกรรมไฟฟา หองปฏิบัติการฟสิกส หองปฏิบัติการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรซ่ึงในแตละ
หองปฏิบัติการมีอุปกรณท่ีสําคัญในการทําปฏิบัติการเพ่ือตอบผลลัพธการเรียนรูของรายวิชาปฏิบัติการตาง ๆ โดย
แตละหองปฏิบัติการมีอุปกรณท่ีสําคัญดังตอไปนี้ 

หองปฏิบัติการวิศวกรรมไฟฟาไดแก มัลติมิเตอร แผนจําลองวงจรไฟฟา แผนเรียนรูวงจรไฟฟา  
ออสิโลสโคป เครื่องกําเนิดสัญญาณ อุปกรณแปลงไฟฟากระแสสลับ เปนตน 

 
ภาพแสดงหองปฏิบัติการวิศวกรรมไฟฟา 

หองปฏิบัติการฟสิกสมีอุปกรณท่ีเก่ียวของกับรายวิชาฟสิกสวิศวกรรม 1 ฟสิกสวิศวกรรม 2 มีอุปกรณ 
ท่ีใชในการทดลองดานกลศาสตรกับดานไฟฟาและแมเหล็กไฟฟามีอุปกรณวัดตาง ๆ เชน เวอรเนียร มัลติมิเตอร 

 
ภาพแสดงหองปฏิบัติการฟสิกส 

 หองปฏิบัติการคอมพิวเตอรของคณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยีมีฮารดแวรท่ีเพียงตอ เชน GPU ท่ี 
จําเปนในการประมวลผลดานปญญาประดิษฐ โดยมีคอมพิวเตอร 50 เครื่องตอหอง 

 
ภาพแสดงหองปฏิบัติการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร 
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ระบบสารสนเทศและ Software Application เพ่ือการเรียนการสอน 
1. PIM e Learning เปนสื่อท่ีใชประกอบการเรียนการสอน โดยอาจารยผูสอนสามารถนําเนื้อหารายวิชาเขาสู
ระบบออนไลน และใหนักศึกษาศึกษาบทเรียนในรายวิชาตางๆ ผานระบบดวยตนเอง ไดแก การดาวนโหลดเอกสาร
เพ่ือใชประกอบในการเรียน แบบเรียนออนไลนเพ่ือศึกษาคนควาและทบทวนบทเรียน การสงงานผานระบบและ
แบบทดสอบ/แบบฝกหัด 

 
ภาพแสดงระบบ PIM E-Learning 

2. Microsoft Teams เปน Application หลักท่ีทางสถาบันจัดหาไวสําหรับการสื่อสารระดับองคกรทาง
ออนไลน ซ่ึงทํางานรวมกับ Office 365 ท้ังในการประชมุและการสอนออนไลน สาํหรับในการสอนออนไลนนั้น
มีลักษณะเดนหลายประการ ไดแก 1) ผูสอนสามารถบันทึกวิดีโอการสอนของตนแลวแจกจายใหผูเรียนผาน
ระบบ จัดเก็บขอมูลแบบคลาวด (Cloud Storage) ดวย Google Drive หรือ Microsoft OneDrive หรือ 
Microsoft Stream ท่ีสามารถจํากัดสิทธิ์การเขาถึงได 2) ผูสอนสามารถถายทอดสดการสอนผานระบบวิดีโอ
คอนเฟอเรนซ (Video Conference) ดวย Microsoft Teams หรือ Google Meet 3) ผูสอนสามารถสราง
และใชงานหองเรียนออนไลน (e-Classroom) ดวย Microsoft Teams หรือ Google Classroom ซ่ึง
เครื่องมือท้ังคูมีคุณลักษณะท่ีมีประโยชนตอการเรียนการสอน เชน การวางไฟลเอกสารประกอบการสอน การ
สนทนา การสรางกระดานถามตอบการมอบหมายงานหรือสั่งการบาน การตรวจงาน การสรางแบบทดสอบ 
และการใหคะแนน เปนตน 
3. Zoom เปน Application ท่ีพัฒนาเพ่ือใชในการจัดประชุม สัมมนา รวมท้ังการสอนทางออนไลนโดย
ใชคอมพิวเตอร สมารทโฟน หรือแท็บเล็ต สามารถใชประชุมไดท้ังแบบมีภาพและวิดีโอ (Video Conference)
หรือประชุมผานโทรศัพทท่ีมีแตเสียงเทานั้น (Conference Call) ซ่ึงแอปพิลเคชั่น Zoom ถือเปนผูใหบริการ
คลาวดดาน Video Conference ท่ีมีผูใชงานท่ัวโลก โดยปกติแลว Zoom จะสามารถใชงานไดท้ังแบบฟรีและ
แบบเสียคาบริการ โดยถาเปนแบบฟรีจะสามารถสามารถสราง Group Meeting ท่ีมีผูเขารวมไดตั้งแต 3 คน 
แตไมเกิน 100 คน ภายในระยะเวลา 40 นาที แตหาเสียคาบริการสามารถใชไดแบบไมจํากัดจํานวนคน และไม
จํากัดระยะเวลา 
4. Facebook Live เปนระบบวิดีโอถายทอดสดบน Facebook เปนอีกหนึ่งฟเจอรท่ีอาจารยผูสอนใชเปน
สื่อกลางในการสอนออนไลนไปยังผูเรียนโดยสามารถใชงานไดท้ังคอมพิวเตอร โนตบุค ไปจนถึงมือถือสมารท
โฟน โดยไมมีการจํากัดผูเขารวมในการเรียนการสอน 
5. Line Group เปนแอปพลิเคชันท่ีนิยมใชอยางแพรหลายสําหรับการสื่อสารดวยขอความ และ Video 
Call โดยสามารถนํามาใชในการสอนออนไลนไดในลักษณะตาง ๆ ไดแก การโทรออกดวยเสียง (Call) สามารถ
ประ ชุมสายไดมากสุดถึง 200 คน โทรวิดีโอ (Video Call) สามารถประชุมสายไดมากสุดถึง 200 คน และการ 
Live ซ่ึงเหมาะกับการนําเสนอหรือพรีเซนตงาน โดยสามารถมีสมาชิกรวมดู Live ไดมากสุดถึง 500 คน 
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หองปฏิบัติการของหลักสูตร 

หลักสูตรมีศูนยนวัตกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หรือ iCRAS (Innovation Center for Robotics 
and Automation Systems) ท่ีไดรับความรวมมือจากพันธมิตรท้ังในและตางประเทศกวา 70 แหง ซ่ึงเปนบริษัท
ชั้นนําของโลกในภาคอุตสาหกรรม ในศูนย iCRAS ไดรวบรวมหุนยนตท่ีใชงานจริงไดอยางครบถวน หลากหลาย 
และเทคโนโลยีท่ีล้ําสมัยท่ีสุด อาทิ Collaborative Robots หุนยนตท่ีสามารถทํางานรวมกับมนุษยได ซ่ึงมีลักษณะ
เปนแขนกลถือเปนเทคโนโลยีใหม ซ่ึงสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒนถือเปนสถาบันการศึกษาท่ีมีจํานวนหุนยนต
ดังกลาวท่ีใชในการเรียนการสอนมากท่ีสุดในปจจุบัน และหุนยนต ABB แขนหุนยนตอุตสาหกรรมขนาดใหญท่ีสุด
ในสถานศึกษาของไทย โดยภายในศูนย iCRAS จะประกอบดวยหองปฏิบัติการรวมท้ังสิ้นจํานวน 5 หอง ดังนี้ 
 1.1 หองปฏิบัติการหุนยนตอุตสาหกรรม (Industrial Robotics Laboratory) ใชในการสอนและฝกปฏิบัติ
สําหรับรายวิชาระบบอัตโนมัติและหุนยนตในการผลิต รายวิชาระบบแมชชีนวิชั่นสําหรับหุนยนต และรายวิชา
ทฤษฎีหุนยนต เปนหองปฏิบัติการสําหรับเรียนรู ทดลอง และทดสอบการทํางานระบบหุนยนตท่ีใชในงาน
อุตสาหกรรมยุคใหม ประกอบดวยแขนกลอุตสาหกรรมขนาดตาง ๆ ตลอดจนแขนหุนยนตชนิดใหมท่ีออกแบบมา
เพ่ือทํางานรวมกับมนุษย (Cobot) และมือจับ (Gripper) สําหรับการทํางานหลายรูปแบบ จากบริษัทหุนยนตชั้นนํา
ของโลก 

 
หองปฏิบัติการหุนยนตอุตสาหกรรม 

  
1.2 หองปฏิบัติการระบบอัตโนมัติ (Automation Systems Laboratory) ใชในการสอนและฝกปฏิบัติ

สําหรับรายวิชาเทคโนโลยีเซ็นเซอรและแอคชูเอเตอร รายวิชาระบบอัตโนมัติและหุนยนตในการผลิต และรายวิชา
ระบบแมชชีนวิชั่นสําหรับหุนยนต เปนหองปฏิบัติการสําหรับเรียนรูกระบวนการผลิตในอุตสาหกรรมดวยระบบ
อัตโนมัติ ประกอบไปดวย ชุดจําลองการทํางานของแขนกลอุตสาหกรรม เซนเซอรตรวจจับวัตถุรูปแบบตาง ๆ และ
ระบบสายพานลําเลียงระบบ (Festo; Modular Production System) เพ่ือสรางความเขาใจการผลิตโดยใชระบบ
อัตโนมัติท้ังระบบในสถานประกอบการ 
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หองปฏิบัติการระบบอัตโนมัต ิ

  
 1.3 หองปฏิบัติการระบบไซเบอรฟสิกส (Cyber-Physical Systems Laboratory) ใชในการสอนและฝก
ปฏิบัติสําหรับรายวิชาการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรเบื้องตน รายวิชาการออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก 
รายวิชาการพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ รายวิชาการใชคอมพิวเตอรชวยในการ
ออกแบบ รายวิชาการออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1 รายวิชาการออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2  รายวิชา
ระบบแมชชีนวิชั่นสําหรับหุนยนต และรายวิชาการปญญาประดิษฐกับหุนยนต ซ่ึงหองนี้ยังเปนหองปฏิบัติการ
สําหรับเรียนรูระบบไซเบอรกายภาพ ซ่ึงสอดคลองกับการปฏิวัติอุตสาหกรรมครั้งท่ี 4 (Industry 4.0) ซ่ึงผสาน
ความสามารถของเทคโนโลยีสารสนเทศเขากับเทคโนโลยีดานการผลิต เพ่ือสรางโรงงานอัจฉริยะและเพ่ิม
ประสิทธิภาพในการบริหารจัดการเวลาและตนทุนการผลิต 

 

 
 

หองปฏิบัติการระบบไซเบอรฟสิกส 
 

 1.4 หองปฏิบัติการเครื่องสรางตนแบบและซีเอ็นซี (Rapid Prototyping and CNC Laboratory) ใชใน
การสอนและฝกปฏิบัติสําหรับรายวิชาโครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี รายวิชาการใชคอมพิวเตอรชวยในการ
ออกแบบ รายวิชาปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 รายวิชาปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและ

ระบบอัตโนมัติ 2 รายวิชาปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต  ิ 3 รายวิชาโครงงานวิศวกรรมหุนยนต
และระบบอัตโนมัติ 1 ออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนตรายวิชาการ 1 และรายวิชาการออกแบบทางวิศวกรรม
หุนยนต 2 ซ่ึงหองนี้ยังเปนหองปฏิบัติการสําหรับเรียนและฝกใชคอมพิวเตอรชวยในการออกแบบงานอุตสาหกรรม 

ประกอบไปดวยเครื่องแกะสลักดวยคอมพิวเตอรขนาดใหญ (CNC) เครื่องตัดชิ้นสวนดวยเลเซอร และเครื่องพิมพ 
3 มิติ เพ่ือการสรางผลิตภัณฑตนแบบท่ีมีประสิทธิภาพสูง  
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 1.5 หองพ้ืนท่ีสรางสรรคงานนวัตกรรม (Co-creation Space) ใชในการสอนและฝกปฏิบัติสําหรับรายวิชา
โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี ในรายวิชาตาง ๆ ไดแก  
 - รายวิชาการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรเบื้องตน 
 - รายวิชาวงจรไฟฟาและอิเล็กทรอนิกสสําหรับวิศวกรหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
 - รายวิชาปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1, 2 และ 3 
 - รายวชิาการออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก 
 - รายวิชาการพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
 - รายวิชาการใชคอมพิวเตอรชวยในการออกแบบ 
 - รายวิชาการออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1 และ 2 
 - รายวิชาโครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 1 และ 2 
 - รายวิชาระบบสมองกลฝงตัวเบื้องตน 
 - รายวิชาระบบแมชชีนวิชั่นสําหรับหุนยนต 
 - รายวิชาทฤษฎีหุนยนตนอกจากนี้พ้ืนท่ีดังกลาวยังใชเปนพ้ืนท่ีสําหรับรองรับไลฟสไตลการทํางานของคน
รุนใหม โดยเฉพาะธุรกิจสตารทอัพมีอุปกรณและเครื่องใชท่ีจําเปนสําหรับการพัฒนางานนวัตกรรมอยางครบครัน 
ภายใตบรรยากาศในการทํางานท่ีเอ้ือตอการผลักดันความคิดริเริ่มใหมๆ 
 
 
         
 

 
   

 
 
 
 
 
 
 

หองปฏิบัติการเครื่องสรางตนแบบและซีเอ็นซ ี

 
 

 
 
 
 
 

 
ภาพพื้นที่สรางสรรคงานนวัตกรรม 
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PIM Creative Learning Space (หองสมุด) 
PIM Creative Learning Space เปนแหลงเรียนรู เพ่ือสนับสนุนการศึกษาคนควาและพัฒนาทักษะของ

อาจารย บุคลากร และนักศึกษา โดยใหบริการทรัพยากรสารสนเทศท่ีหลากหลายประเภท เชน หนังสือ วารสาร 
บอรดเกม รวมถึงสื่อดิจิทัลในรูปแบบตาง ๆ ไดแก e-Book, e-Journal, e-Thesis, e-Project, e-Research และ
ฐานขอมูลออนไลน นอกจากนี้ยังไดนําระบบหองสมุดอัตโนมัติมาใช เพ่ือสงเสริมการใหบริการและบริหารจัดการ
ทรัพยากรสารสนเทศใหมีความสะดวกรวดเร็ว และมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน ผานเว็บไซตของ PIM Creative Learning 
Space (https://lib.pim.ac.th)  โดยแบงการใหบริการตาง ๆ ดังนี้ 
 

   
ภาพแสดงหองสมุดท่ีตั้ง  

   
ภาพแสดงหองสมุดวิทยาเขตอีอีซี 

 
1. ระบบหองสมุดอัตโนมัติ ระบบบริหารจัดการทรัพยากรสารสนเทศท่ีออกแบบมาเพ่ือรองรับการใชงาน

ของผูใชบริการอยางครบวงจร ประกอบดวย 
• ระบบสําหรับบรรณารักษในการจัดทําและบริหารทรัพยากรสารสนเทศในการใหบริการแกผูใชงาน 
• ระบบสําหรับผูใชบริการในการสืบคนทรัพยากรสารสนเทศ ตออายุการยืม จองทรัพยากรสารสนเทศ 

และจองหองศึกษากลุม 
• ระบบอาน e-Collection ครอบคลุมท้ัง e-Thesis, e-Project, e-Research, e-Book และ e-Journal  

ผานเว็บไซตสืบคน (https://elibrary.pim.ac.th) 
• บริการ Single Search ท่ีชวยใหคนหาขอมูลจากทรัพยากรสิ่งพิมพและอิเล็กทรอนิกสไดพรอมกันใน

ครั้งเดียว เพ่ิมความสะดวกและประหยัดเวลาสําหรับผูใชบริการ 
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ภาพแสดงระบบหองสมุดอัตโนมัติ 

 
2. บริการฐานขอมูลออนไลน PIM Creative Learning Space ใหบริการฐานขอมูล เพ่ือสนับสนุน

การศึกษาและงานวิจัย จํานวน 5 ฐานขอมูล ไดแก 
• ฐานขอมูล CNKI: วารสารและวิทยานิพนธภาษาจีน ครอบคลุมดานวรรณกรรม ประวัติศาสตร 

ปรัชญา กฎหมาย สังคมศาสตร เศรษฐศาสตร และบริหารธุรกิจ 
• ฐานขอมูล Emerald: วารสารและบทความวิชาการภาษาอังกฤษ ดานการจัดการ บริหารธุรกิจ และ

วิทยาการสารสนเทศ รวมท้ังสาขาอ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวของ 
• ฐานขอมูล CEIC: ขอมูลเศรษฐกิจมหภาคเชิงสถิติตัวเลขในกลุมประเทศเศรษฐกิจกวา 130 ประเทศท่ัวโลก 
• ฐานขอมูล ClinicalKey for Nursing: วารสาร หนังสือและ Multimedia ภาษาอังกฤษ ครอบคลุม

ดานการพยาบาล โรคระบาดตาง ๆ คูมือการดูแลฉุกเฉิน ปญหาทางคลินิก และฐานขอมูลยา 
• ฐานขอมูล CINAHL Complete: วารสารภาษาอังกฤษเนื้อหาครอบคลุมทางดานการพยาบาล ยา

รักษาโรค โภชนาการ สุขภาพท่ัวไป โรคกวา 170 โรค และการสาธารณสุข 
 

 
ภาพแสดงฐานขอมูลออนไลน 

 
3. บริการหนังสือและวารสารอิเล็กทรอนิกส (e-Books, e-Journals) บริการหนังสือและวารสารใน

รูปแบบอิเล็กทรอนิกสท่ีครอบคลุมเนื้อหาหลากหลายสาขาวิชา เพ่ือสนับสนุนการเรียนรูและการวิจัยของอาจารย 
บุคลากร และนักศึกษา โดยผูใชสามารถเขาถึงสื่อสารสนเทศผานระบบออนไลนไดทุกท่ีทุกเวลา 
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ภาพแสดงหนังสือและวารสารอิเล็กทรอนิกส 

 
4. บริการหองศึกษากลุม สําหรับอาจารย บุคลากร และนักศึกษา เพ่ือสงเสริมการเรียนรูรวมกันและ 

การทํางานกลุม โดยสามารถจองผานระบบออนไลนท่ีสะดวกและงายดาย 
5. แหลงเรียนรูออนไลน ผูใชสามารถเขาถึงสื่อเรียนรูในรูปแบบมัลติมีเดีย จัดทําข้ึนเพ่ือสนับสนุน

การศึกษาคนควาและการพัฒนาทักษะอยางตอเนื่อง โดยผูใชสามารถเขาถึงไดทุกท่ีทุกเวลา ผานชองทางเว็บไซต 
https://lib.pim.ac.th ประกอบดวย 

 5.1 Knowledge Bank PIM Library: แหลงเรียนรูออนไลนในรูปแบบคลิปวิดีโอสงเสริมทักษะ 
การรูเทาทันสื่อ (Media Literacy) ทักษะการทํางาน (Soft Skill & Hard Skill) และทักษะการใชชีวิต (Life Skills) 
เพ่ิมเติมนอกหองเรียนสําหรับพัฒนาศักยภาพตนเอง เพ่ือเตรียมความพรอมรับการเปลี่ยนแปลง ในการเขาสูสังคม
ยุคดิจิทัล 

 5.2 Book Insider แนะนําหนังสือนาอาน: คลิปวิดีโอรีวิวหนังสือนาอาน และไฮไลทของหนังสือเลมนั้น 
เพ่ือชวยใหผูใชบริการตัดสินใจเลือกหนังสือไดตรงใจตามความสนใจ 

 5.3 Creative Audiobook หนังสือเสียง คลิปเสียงอานหนังสือ How to วรรณกรรม และนวนิยาย ใหม ๆ 
สําหรับผูอานท่ีไมสะดวกอานเอง เพ่ือเสริมสรางการเรียนรูและรับสาระความรูจากการฟง และตอยอดไปสูการอาน 
อีกท้ังยังเปนการสรางประสบการณใหมในการเสพงานวรรณกรรมดวย 

 5.4 Library Podcast: แหลงเรียนรูออนไลนรูปแบบคลิปเสียง ความบันเทิง ฟงงายไดความรูท่ีตอบ
โจทยไลฟสไตลฟงเม่ือไรก็ไดตามท่ีตองการ สามารถเขาใชไดท่ีเว็บไซต www.lib.pim.ac.th/wp/podcast เปน
คอนเทนตท่ีมาแชรสาระความรูและประสบการณในดานตาง ๆ ในรูปแบบคลิปเสียง 
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ภาพแสดงแหลงเรียนรูออนไลน 

 
6. บริการทรัพยากรหองสมุดอ่ืน ๆ จากความรวมมือทางวิชาการ สถาบันไดสรางความรวมมือทางวิชาการ

กับเครือขายหองสมุดและสถาบันการศึกษาชั้นนําตาง ๆ เพ่ือเปดโอกาสใหผูใชบริการสามารถเขาถึงทรัพยากร
สารสนเทศและบริการท่ีหลากหลายเพ่ิมข้ึน ท้ังในรูปแบบสิ่งพิมพและดิจิทัล นอกจากนี้ยังมีการแลกเปลี่ยน
ทรัพยากรระหวางหองสมุดในเครือขาย 

 

 
 
แหลงเรียนรูผานระบบเทคโนโลยีสารสนเทศ  
PIM e-Learning เปนระบบสารสนเทศท่ีใชประกอบการเรียนการสอน โดยอาจารยผูสอนสามารถนํา

เนื้อหารายวิชาเขาสูระบบออนไลน และใหนักศึกษาศึกษาบทเรียนในรายวิชาตาง ๆ ผานระบบดวยตนเอง ไดแก 
การดาวนโหลดเอกสารเพ่ือใชประกอบในการเรียน แบบเรียนออนไลนเพ่ือศึกษาคนควาและทบทวนบทเรียนการ
สงงานผานระบบ และแบบทดสอบ/แบบฝกหัด 
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นอกจากนี้สถาบันยังมีสื่อการสอนออนไลนระบบเปดของสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน (PIM MOOC) 
เพ่ือเสริมการจัดการเรียนการสอนในรายวิชาตาง ๆ ประกอบดวย เนื้อหารายวิชา สื่อ ขอสอบ ตามแนวทางการจัดทํา
รายวิชาสําหรับการเรียนการสอนในระบบเปด (MOOC)  
 
7. การบริการนักศึกษา 
 สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒนจัดใหมีการบริการนักศึกษาเพ่ือสนับสนุนท้ังในดานการศึกษาและชีวิต
ความเปนอยูของนักศึกษา ดังนี้ 
 7.1 บริการเพ่ือสนับสนุนดานการศึกษา 
  (1) ระบบบริการการศึกษา (Registrar System หรือ REG) เปนระบบท่ีนักศึกษาสามารถเขามา
ติดตามขาวสารตาง ๆ คนหารายวิชาเรียน ลงทะเบียนเรียนออนไลน ตรวจสอบผลการลงทะเบียนเรียนและพิมพ 
ใบแจงยอดชําระเงิน ตรวจสอบตารางเรียนและตารางสอบ ตลอดจนตรวจสอบคะแนนและผลการเรียนดวยตนเอง  
  (2) แบบคํารองออนไลน Internal Service นักศึกษาสามารถขอเอกสารทางการศึกษา ขอเพ่ิม-
ถอนวิชาเรียน ขอเพ่ิมรายวิชา (กรณีลงซํ้า) ขอเปลี่ยนกลุมเรียน ขอลาพักการศึกษา/รักษาสถานภาพนักศึกษา หรือ
การรองเรียนเก่ียวกับผลการสอบ ผานแบบคํารองออนไลนในระบบ Internal Services  
  (3) PIM CONNECT (Line Official ของสถาบัน) อํานวยความสะดวกแกนักศึกษาในการติดตอ 
สอบถาม ปรึกษา และเขาถึงขอมูลและระบบบริการตาง ๆ ของสถาบันไดตลอดเวลา 
  (4) ระบบอาจารยท่ีปรึกษา นักศึกษาทุกคน จะมี “อาจารยท่ีปรึกษา” เปนผูใหคําปรึกษา ดูแล และ
แนะนําแผนการเรียนตลอดระยะเวลาท่ีนักศึกษาเรียนท่ีสถาบัน นักศึกษาสามารถตรวจสอบชื่ออาจารยท่ีปรึกษา 
สืบคนวันและเวลาท่ีอาจารยท่ีปรึกษา รวมถึงอาจารยผูสอนสะดวกใหเขาพบเพ่ือขอคําปรึกษาตาง ๆ ไดจาก ไดท่ี PIM 
CONNECT  
  ( 5 )  ศู นย ท่ี ป รึ กษาและ พัฒนาอาชี พนั ก ศึ กษาประจํ า คณะ  (Counseling and Career 
Development for Student Center: CCDS) ทุกคณะมีศูนย  CCDS ทําหนา ท่ีเปนครู พ่ี เลี้ยงใหคําแนะนํา 
ใหคําปรึกษา ตลอดจนชวยแกไขปญหาใหกับนักศึกษาระดับปริญญาตรีระหวางท่ีฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ 
(บัณฑิตศึกษาเอาออก) 
  (6) Smile Center เปนชองทางออนไลนอีกหนึ่งชองทางท่ีนักศึกษาสามารถใหขอมูล ขอคิดเห็น 
รองเรียนและขอรับคําปรึกษาท่ีเก่ียวของกับการเรียนและการฝกงาน ผานทาง Call Center และ Line Official  
  (7) การบริการทุนการศึกษา สถาบันสงเสริม สนับสนุน และใหโอกาสทางการศึกษาแกนักศึกษาท่ีมี
ความประพฤติและผลการเรียนดีตลอดระยะเวลาท่ีศึกษาท่ีสถาบัน เพ่ือรักษาโอกาสการไดรับทุนการศึกษาอยาง
ตอเนื่องตามประกาศเง่ือนไขการใหทุนการศึกษาของสถาบัน ซ่ึงมีทุนการศึกษาหลายประเภท ไดแก ทุนการศึกษา 
PIM ทุนฝกอบรมเพ่ือเตรียมเขาทํางาน (ฝต.) ทุนการศึกษาจากบุคคลภายนอก/สถานประกอบการภายนอก และ
กองทุนเงินใหกูยืมเพ่ือการศึกษา (กยศ.)  
 7.2 บริการเพ่ือสนับสนุนชีวิตความเปนอยูของนักศึกษา 
  (1) กองทุนเพ่ือชีวิตแหงการเรียนรู (PIM SMART) เปนกองทุนของสถาบันซ่ึงเกิดจากความรวมมือ
ระหวาง บริษัท ซีพี ออลล จํากัด (มหาชน) กลุมพันธมิตรคูคาทางธุรกิจและบุคคลท่ัวไป มีวัตถุประสงคเพ่ือ
สนับสนุนคาครองชีพแกนักศึกษาท้ังในรูปแบบของตัวเงิน รวมไปถึงจัดหางานท่ีเหมาะสมเพ่ือมีรายไดเพ่ิมเติม  
  (2) บริการ Friends Care PIM ใหบริการการปรึกษาเชิงจิตวิทยา เพ่ือดูแลจิตใจและสุขภาพจิตของ
นักศึกษา โดยนักจิตวิทยาจะทําหนาท่ีรับฟงทุกเรื่องราวท่ีนักศึกษาไมสบายใจ กังวลใจ โดยไมตัดสินถูกผิด และจะ
ชวยใหนักศึกษาตระหนักและเขาใจตนเอง ตลอดจนรับรูสถานการณท่ีกําลังเผชิญอยูชัดเจนยิ่งข้ึน และสงเสริมให
นักศึกษาไดรับรูศักยภาพและคุณคาในตนเอง เพ่ือนําไปสูแนวทางการจัดการปญหาตาง ๆ ดวยตนเองไดอยางมี
ประสิทธิภาพ 
  (3) หองพยาบาล สถาบันมีหองพยาบาลใหบริการปฐมพยาบาลเบื้องตนแกนักศึกษาโดยพยาบาลวิชาชีพ 
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สวนที่ 7 คุณสมบัติของผูเขาศึกษา 
 

1. คุณสมบัติของผูเขาศึกษา 
   เปนผูสําเร็จการศึกษามัธยมศึกษาตอนปลายหรือเทียบเทา และ/หรือเปนไปตามขอบังคับของ
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรี พ.ศ. 2566 
   เปนผูสําเร็จการศึกษาอาชีวศึกษาหรือเทียบเทา และ/หรือเปนไปตามขอบังคับของสถาบันการ
จัดการปญญาภิวัฒน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรี พ.ศ. 2566 

  ☐ อ่ืน ๆ (ระบขุอมูลใหครบถวน)................................................................................................ 

 
2. การรับเขาศึกษาในหลักสูตร  
 กระบวนการรับนักศึกษา  
 หลักสูตร คณะ และสถาบันมีกระบวนการรับนักศึกษา เพ่ือใหไดจํานวนนักศึกษาใหมตามเปาหมาย 
ท่ีกําหนด ดังนี้ 

กระบวนการรับนักศึกษาเขาสูหลักสูตร 
 

กําหนดเปาการรับนักศึกษา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

พิจารณา 
เปาการรับ

 

ไมเห็นชอบ 

เห็นชอบ 

เตรียมการประชาสัมพันธ 
และแนะแนว 

 

ประชาสัมพันธหลักสูตร 
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ประกาศผลสอบ 

รายงานตัว 

รับสมัครนักศึกษา 

จัดสอบขอเขียนและสัมภาษณ 

ผาน 

พิจารณา 
คัดเลือกนักศึกษา 

จัดเก็บขอมูล 

ไมผาน 

พิจารณา 
ทุนการศึกษา 

นักศึกษาปกติ นักศึกษาทุน 

ไมไดรับทุน ไดรับทุน 
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 กระบวนการเตรียมความพรอมของนักศึกษาแรกเขา 
 ดวยนักศึกษาแรกเขาท่ีเขามาศึกษาในหลักสูตรนั้นอาจมีระดับพ้ืนฐานความรูทางคณิตศาสตร
วิทยาศาสตร และภาษาอังกฤษท่ีแตกตางกัน ประกอบกับนักศึกษาจะตองปรับตัวจากการเรียนในระดับมัธยมศึกษา 
และอาชีวศึกษามาเปนการเรียนในระดับอุดมศึกษาซ่ึงมีความเขมขนมากข้ึน โดยเฉพาะอยางยิ่งการศึกษาดวย
รูปแบบ Work-based Education Model (WBE Model) ซ่ึงเปนการเรียนท้ังในหองเรียนและการลงมือปฏิบัติ
จริงผานการฝกงานในทุกชั้นป ทําใหตองมีการเตรียมความพรอมใหแกนักศึกษาในการบริหารจัดการเวลาของ
ตนเองใหเหมาะสม ดังนั้นเพ่ือชวยใหนักศึกษาแรกเขามีความเขาใจและสามารถปรับตัวในการเรียนรูภายใต 
WBEModel ของสถาบัน ขึงมีการเสริมสรางพ้ืนฐานความรูท่ีจําเปน ตลอดจนชวยเหลือใหนักศึกษาสามารถปรับตัว
เขากับการเรียนในระดับอุดมศึกษาได หลักสูตรจึงมีการดําเนินการตามกระบวนการ ดังนี้ 
 

กระบวนการเตรียมความพรอมใหแกนักศึกษากอนเขาศึกษาในหลักสูตร 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

โดยโครงการเตรียมความพรอมสําหรับนักศึกษาแรกเขาท่ีหลักสูตรและคณะจะดําเนินการจัดใหเปนประจําทุกป
การศึกษา คือ กิจกรรมปฐมนิเทศ โครงการคายกลคนวิศวะซ่ึงเปนกิจกรรมสานสัมพันธระหวางรุนพ่ีกับรุนนอง 
และมีการใหความรูเก่ียวกับสาขาวิชา โครงการปรับพ้ืนฐานภาษาอังกฤษ โครงการติวปรับพ้ืนฐานคณิตศาสตรและ 
ฟสิกส ท้ังนี้หลักสูตรและคณะอาจพิจารณาจัดกิจกรรมเตรียมความพรอมอ่ืน ๆ เพ่ิมเติมตามความเหมาะสมกับ
นักศึกษาแรกเขาแตละรุน 
  

วางแผนการเตรียมความพรอมนักศึกษา 

ทดสอบความรูพ้ืนฐาน 

ดําเนินการจัดโครงการ/กิจกรรม 

ทดสอบความรูหลังเขารวมโครงการ/กิจกรรม 

ประเมินและสรุปผลโครงการ/กิจกรรม 

ปรับปรุงผลการ
ดําเนินงาน 
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3. แผนการรับนักศึกษาและผูสําเร็จการศึกษาในระยะ 5 ป อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 
 

ระดับช้ันป จํานวนนักศึกษาแตละปการศึกษา  
256…. 256…. 256…. 256…. 256… 

นักศึกษาชั้นปท่ี 1      
นักศึกษาชั้นปท่ี 2 -     
นักศึกษาชั้นปท่ี 3 - -    
นักศึกษาชั้นปท่ี 4 - - -   

รวม      
คาดวาจะจบการศึกษา - - -   

หมายเหตุ Drop Out ปที ่1 ไมเกิน 2%; ปที่ 2 ไมเกิน 1%; ปที่ 3-4 0% ตามมติจากสภาสถาบัน คร้ังที่ 1/2565 วันที่ 25 ม.ค. 2565 
 

4. งบประมาณตามแผน  
 4.1 งบประมาณรายไดคาใชจาย 
  4.1.1 งบประมาณรายได (หนวย : บาท) 

ประเภทรายได 
ปการศึกษา 

256.... 256... 256.... 256.... 256...... 
คาเลาเรียน*      

รวมรายรับ      
จํานวนนักศึกษาสะสม      
รายรับตอหัวนักศึกษา      

 

*คาเลาเรียนหลังหักทุนการศึกษา PIM ตามนโยบายสถาบันป 2564   
 

  4.1.2 งบประมาณรายจาย (หนวย : บาท) 

ประเภทรายจาย 
ปการศึกษา 

256.... 256.... 256.... 256.... 256.... 
คาใชจาย 
 คาใชจายการเรียนการสอน      
 คาใชจายในการดําเนินงาน (หลกัสูตร)      

รวมรายจาย      
จํานวนนักศึกษาสะสม      

คาใชจายตอหัวนักศึกษา      
 

4.1.3 งบประมาณการลงทุนในทรัพยสิน (หนวย : บาท) 
คาครุภัณฑ      

 หมายเหตุ : จํานวนนักศึกษาสะสม หมายถึง จํานวนนักศึกษาในหลกัสูตรเดิมและหลักสูตรปรับปรุง 
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5. การจัดการขอรองเรียนและอุทธรณ 
 สถาบันมีการแตงตั้งคณะกรรมการจัดการขอรองเรียนในระดับสถาบันเพ่ือทําหนาท่ีในการดําเนินการ
จัดการแกไขประเด็นการรองเรียนตาง ๆ ท่ีเกิดข้ึน พรอมท้ังจัดชองทางการรับขอรองเรียนใหผูท่ีตองการรองเรียน
เขาถึงไดสะดวก รวดเร็ว โดยมอบหมายใหสํานักสื่อสารองคกรเปนหนวยงานกลางในการดูแลเรื่องรองเรียนใน
ชองทางหลักตามท่ีสถาบันกําหนด และหลักสูตรทําหนาท่ีในการประชาสัมพันธชองทางการรับเรื่องรองเรียนใหแก
นักศึกษาทราบเพ่ือเปดโอกาสใหนักศึกษาสามารถเขาถึงชองทางการรองเรียนอยางเทาเทียม ซ่ึงการจัดการแกไข
ประเด็นการรองเรียนของสถาบันมีกระบวนการดังนี้ 
 1. นักศึกษายื่นเรื่องรองเรียนผานสํานัก คณะ หรือชองทางรับเรื่องรองเรียนหลักของสถาบัน 
 2. ผูรับผิดชอบรับเรื่องรองเรียนดําเนินการตรวจสอบยืนยันตัวตนนักศึกษา แลวดําเนินการพิจารณา
ประเภทขอรองเรียนและระดับความเรงดวนของขอรองเรียน จากนั้นสงเรื่องขอรองเรียนไปยังหนวยงานท่ีเก่ียวของ
เพ่ือดําเนินการแกไข 
 3. หนวยงานท่ีเก่ียวของดําเนินการแกไขขอรองเรียนภายในระยะเวลาท่ีกําหนดตามระดับความเรงดวน
ของขอรองเรียน (3-7 วันทําการ) หากดําเนินการแกไขไมไดจะสงตอเรื่องใหคณะกรรมการจัดการขอรองเรียน
พิจารณาแนวทางการแกไข ท้ังนี้ขอรองเรียนท่ีมีความเรงดวนสูงสุดจะถูกสงใหคณะกรรมการจัดการขอรองเรียน
ตั้งแตแรก 
 4. เม่ือดําเนินการแลวหนวยงานท่ีรับผิดชอบเรื่องรองเรียนแจงผลการแกไขใหนักศึกษาทราบ พรอมท้ัง
ใหนักศึกษาประเมินความพึงพอใจการจัดการขอรองเรียน 
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สวนที่ 8 การประเมินผลการเรียนและเกณฑการสําเร็จการศึกษา 
 

1. การวัดและประเมินผลการศึกษา  
 การประเมินผลการศึกษา  
 1) ผลการศึกษาของแตละรายวิชาใหมีการประเมินเปนสัญลักษณท่ีมีคาระดับคะแนน จํานวน 8 ระดับ ดังนี้ 

สัญลักษณ ความหมาย คาระดับคะแนน 
A ดีเยี่ยม (Excellent) 4.0 
B+ ดีมาก (Very Good) 3.5 
B ดี (Good) 3.0 
C+ คอนขางดี (Fairly Good) 2.5 
C พอใช (Fair) 2.0 
D+ ออน (Poor) 1.5 
D ออนมาก (Very Poor) 1.0 
F ตก (Fail) 0 

 

 2) ผลการศึกษาของแตละรายวิชาให มีการประเมินเปนสัญลักษณ ท่ีไม มีระดับคาคะแนน  
ใหใชสัญลักษณ ดังตอไปนี้ 

สัญลักษณ ความหมาย 
S ผลการเรียน/การปฏิบัติ/ฝกงาน/เปนท่ีพอใจ 
U ผลการเรียน/การปฏิบัติ/ฝกงาน/ไมเปนท่ีพอใจ 
AU ผลการเรียนเปนพิเศษโดยไมนับหนวยกิต (Audit) 
I ผลการประเมินผลยังไมสมบูรณ (Incomplete) 
W ผลการเพิกถอนรายวิชา (Withdrawal) 
P ยังไมประเมินผลการเรียนในภาคการศึกษานั้น (In Progress) 
X ไมมีผลการประเมิน (No Report) 

 

 3) ผลการศึกษาจากการเทียบโอนหรือการยกเวนการเรียนของแตละรายวิชาใหมีการประเมินเปน
สัญลักษณท่ีไมมีระดับคาคะแนน ใหใชสัญลักษณ ดังตอไปนี้ 

สัญลักษณ ความหมาย 
  ACC การเทียบโอนรายวิชาจากการพิจารณาของคณะกรรมการเทียบโอน 

รายวิชา (Accredit) 
  CE การทดสอบตามมาตรฐานของสถาบันเปนการประเมินผลการเรยีนรู 

(Credits from Exam) 
  CP การเสนอแฟมสะสมผลงาน (Credits from Portfolio) 
  CS การทดสอบมาตรฐานกลาง (Credits from Standardized Test) 
  CT การประเมินการศึกษาหรืออบรมท่ีจัดโดยหนวยงานอ่ืนท่ีไมใช 

สถาบนัการศึกษา (Credits from Training) 
  CX หนวยกิตท่ีไดรับการยกเวนการเรียน (Credits from Exemption) 
  CN หนวยกิตจากการประเมินผลการศึกษาหรืออบรมหลักสตูร 

ในสถาบันอุดมศึกษาท่ีไมไดรับปริญญา (Credits from Non-degree 
Program) 

 

 ท้ังนี้ ใหเปนไปตามขอบังคับสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรี  
พ.ศ. 2566 หมวด 5 การวัดและประเมินผลการศึกษา 
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2. การประเมินการบรรลุผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร 
 หลักสูตรกําหนดแนวทางการประเมินผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) และผลลัพธการเรียนรูรายชั้นป (YLOs) เ พ่ือวัดประเมินการบรรลุผลลัพธ 
การเรียนรูของผูเรียน โดยมีรายละเอียดดังตารางตอไปนี้ 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) วิธีการประเมิน เคร่ืองมือ เกณฑการวัดและประเมินผล 

PLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร 

วิศวกรรม และเทคโนโลยีสารสนเทศ เพื่อวิเคราะหและ

แกไขปญหาทางวิศวกรรมในระบบหุนยนตและระบบ

อัตโนมัติอยางมีเหตุผลและเปนระบบ 

- การสอบวัดความรูจากวิชาทฤษีการคํานวนท่ี

เกี่ยวของกับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

- ขอสอบ - ผลประเมินไมตากวารอยละ 60 

- โครงงานในทางวิศวกรรมเพื่อแกไขปญหาทาง 

 วิศวกรรมท่ีซับซอน (Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 60 

PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ... โดย

คํานึงถึงความปลอดภัย เศรษฐกิจ ส่ิงแวดลอม และความ

ย่ังยืน และสามารถตรวจสอบความถูกตองของการ

ออกแบบโดยใชกระบวนการจําลองท่ีเปนระบบ 

- โครงงานในทางวิศวกรรมเพื่อแกไขปญหาทาง

 วิศวกรรมท่ีซับซอน (Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 60 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

 ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 60 

PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลอง

หรือการทดสอบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ เพื่อ

ประเมินประสิทธิภาพและปรับปรุงระบบใหเหมาะสมกับ

ความตองการ 

- ประเมินการวิเคราะหและแปรผลขอมูล รวมท้ัง 

การตัดสินใจเชิงวิศวกรรมเพื่อหาขอสรุปใน 

โครงงานทางวิศวกรรมเพื่อแกไขปญหาทาง 

วิศวกรรมท่ีซับซอน (Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 70 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

 ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 70 

PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทาง

วิศวกรรมท่ีเหมาะสม เพื่อสนับสนุนการพัฒนาและการ

ดําเนินงานของระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

- ประเมินการวิเคราะหและตัดสินใจเลือกใชเครื่องมือ 

ซอฟตแวร  และ เทคโนโลยีทาง วิศวกรรม ท่ี

เหมาะสม เพื่อสนับสนุนการพัฒนาและการ

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 70 
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ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (PLOs) วิธีการประเมิน เคร่ืองมือ เกณฑการวัดและประเมินผล 

ดําเนินงานของระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

(Capstone Project) 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 70 

PLO5: ส่ือสารเน้ือหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยางมี

ประสิทธิภาพกับผูรับสารท่ีหลากหลาย และสามารถ

ทํางานรวมกับผูอื่นในทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

- การนําเสนอโครงงานทางวิศวกรรมเพื่อแกไขปญหา

 ทางวิศวกรรมท่ีซับ ซอน (Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

 ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

PLO6:  ปฏิ บั ติ ตนต า ม จ ร รย า บ ร รณ วิ ช า ชีพและ

กฎระเบียบท่ีเกี่ยวของ โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม 

เศรษฐกิจ และส่ิงแวดลอม 

- เลือกใชมาตรฐาน และ กฏหมายท่ีเกี่ยวของกับ

วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติในโครงงาน

ทางวิศวกรรมเพื่อแกไขปญหาทางวิศวกรรมท่ีซับ 

ซอน (Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

 ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง 

ๆ อยางมีวิจารณญาณ และพัฒนาตนเองอยางตอเน่ือง

เพื่อใหทันตอการเปล่ียนแปลงของเทคโนโลยี 

- ประเมินจากการสืบคนขอมูลท่ีเกี่ยวของเพื่อ 

นํามาประกอบการจัดทําโครงงานทางวิศวกรรม 

เพื่ อแ ก ไ ข ป ญ ห า ท า ง วิ ศ ว ก ร ร ม ท่ี ซั 

บ ซ อ น(Capstone Project) 

- Scoring Rubrics - ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

- ประเมินการฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ - แบบประเมินการฝกปฏิบัติงานช้ัน

 ปท่ี 4 

- ผลประเมินไมตากวารอยละ 80 

หมายเหตุ หลักสูตรพิจารณาตามความเหมาะสมถึงวิธีการประเมินของแตละ PLOs  

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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3. การติดตามความกาวหนาผลลัพธการเรียนรูรายช้ันป  อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 
 

ชั้นปท่ี ผลลัพธการเรียนรูรายชั้นป (YLOs) ความสอดคลองกับ PLOs  
ของหลักสูตร 

วิธีการประเมิน เคร่ืองมือ เกณฑการวัดและประเมินผล 

1 YLO 1.1 ………………………………………………… PLOn เชน การสอบในรายวิชา ……….  
     การประเมินผลในรายวิชา …………  
    การประเมินพฤติกรรมในรายวิชา …………..  
    การประเมินผลโครงงานในรายวิชา ……..  
    การสอบวัดประเมินผล …………  
    วิธีการอ่ืน ๆ ตามบริบทของหลักสูตร 

- แบบประเมินการนําเสนอ 
- ขอสอบ 
- Scoring Rubrics 

แบบประเมินการนําเสนอ 
-  รอยละคะแนนหรือ อ่ืนๆ 
ตามท่ีหลักสูตรกําหนด 

      
      
      
      
      
2 YLO 2.1 ………………………………………………… PLOn    
      
      
      
      
      
      
3      
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ชั้นปท่ี ผลลัพธการเรียนรูรายชั้นป (YLOs) ความสอดคลองกับ PLOs  
ของหลักสูตร 

วิธีการประเมิน เคร่ืองมือ เกณฑการวัดและประเมินผล 

      
      
4      
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4. กระบวนการทบทวน ตรวจสอบ กํากับ และใหขอมูลปอนกลับ  
 1) การทบทวนและใหขอมูลปอนกลับระดับรายวิชา  

ภายหลังการจัดการเรียนรูของทุกรายวิชาจําเปนตองมีการทบทวน ตรวจสอบวาผูเรียนบรรลุตาม
ผลลัพธการเรียนรูท่ีรายวิชาคาดหวังไว โดยหลักสูตรมีคณะกรรมการทําหนาท่ีทบทวน ตรวจสอบกระบวนการ
จัดการเรียนรูของรายวิชา และมีการเก็บรวบรวมขอมูลจากแหลงผูใหขอมูล 2 กลุม ไดแก กลุมท่ี 1 นักศึกษาท่ี
ลงทะเบียนเรียนในรายวิชา กลุมท่ี 2 คณะกรรมการท่ีหลักสูตรกําหนดผานแบบประเมินการจัดการเรียนการสอน
ในรายวิชาตามท่ีสถาบันกําหนด ซ่ึงผลการประเมินจากผูใหขอมูลท้ัง 2 กลุมจะเปนขอมูลใหแกผูบริหารหลักสูตร 
และอาจารยผูสอนในรายวิชานําไปใชปรับปรุง พัฒนากระบวนการจัดการเรียนรูตอไป 
 2) การทบทวนและใหขอมูลปอนกลับระดับหลักสูตร 

เม่ือมีการปรับปรุงหลักสูตร ๆ ตองมีการเก็บรวบรวมขอมูลจากกลุมผูมีสวนไดเสียท่ีเก่ียวของกับ
หลักสูตรดวยวิธีการตาง ๆ ขอมูลดังกลาวจะเปนขอมูลปอนกลับใหแกหลักสูตรนํามาใชเปนขอมูลประกอบการ
ตัดสินใจปรับปรุง พัฒนาหลักสูตร ซ่ึงในสวนนี้หลักสูตรจะมีการแตงตั้งคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตรเปน
ผูรับผิดชอบดําเนินการ  
 
5. เกณฑการสําเร็จการศึกษา  
 1) นักศึกษาตองเรียนครบตามจํานวนหนวยกิต 135 หนวยกิต กรณีหลักสูตรมีการปรับปรุงกอนการ
สําเร็จการศึกษา ใหเปนไปตามท่ีสถาบันกําหนด 
 2) นักศึกษาไดระดับคะแนนเฉลี่ยไมต่ํากวา 2.00 จากระบบ 4 ระดับคะแนนหรือเทียบเทา และบรรลุผลลัพธ
การเรียนรูตามมาตรฐานคุณวุฒิระดับปริญญาตรี กรณีใชระบบการวัดผลและการสําเร็จการศึกษาท่ีแตกตางจากนี้ 
ใหเปนไปตามท่ีสถาบันกําหนด 
 3) นักศึกษายื่นคํารองขอสําเร็จการศึกษาตามระยะเวลาท่ีสถาบันกําหนด 
 4) นักศึกษามีคะแนนความประพฤติเปนไปตามเกณฑท่ีสถาบันกําหนด 
 5) นักศึกษาไมมีหนี้คางชําระตอสถาบัน 
 6) อ่ืน ๆ เปนไปตามขอบังคับสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรี         
พ.ศ. 2566 หมวด 10 การสําเร็จการศึกษา 
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สวนที่ 9 การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 

1. การวางแผนคุณภาพ  
 การพัฒนาหลักสูตร: กระบวนการพัฒนาหลักสูตรของสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒนเปนไปตาม
หลักการ Backward Curriculum Design ตามกระบวนการดังนี้ 
 1. สํารวจความตองการของผูมีสวนไดเสียสําคัญของหลักสูตร 
  1.1 หลักสูตรกําหนดกลุมผู มีสวนไดเสียสําคัญโดยครอบคลุมท้ังภายในและภายนอกสถาบัน 
ตลอดจนวิธีการท่ีจะใชในการสํารวจความตองการของผูมีสวนไดเสียสําคัญแตละกลุม 
  1.2 ดําเนินการสํารวจความตองการตามวิธีการท่ีไดวางไว  
 2. นําขอมูลท่ีไดจากการสํารวจความตองการของผูมีสวนไดเสียสําคัญมาเปนขอมูลตั้งตนในการออกแบบ
หลักสูตร โดยวิเคราะหหาความตองการจําเปน (Needs Analysis) และนําความตองการจําเปน (Needs) 
มากําหนดเปนผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (Program Learning Outcomes: PLOs) ซ่ึงในการกําหนด PLOs 
นั้น PLOs ตองมีความชัดเจนและสามารถวัดประเมินการบรรลุของผูเรียน (Clear & Measurable) 
 3. จาก PLOs ท่ีหลักสูตรกําหนด จะถูกนํามาวิเคราะห KSA (Knowledge-Skills-Attribute Analysis) 
เพ่ือออกแบบรายวิชา กําหนดโครงสรางหลักสูตรและแผนการศึกษา ตลอดจนการทํา Curriculum Mapping  
 4. หลักสูตรกําหนดผลลัพธการเรียนรูระดับรายวิชา (Course Learning Outcomes: CLOs) ให
สอดคลองกับ PLOs ท่ีแตละรายวิชารับผิดชอบซ่ึงจะระบุอยูใน Curriculum Mapping และอาจารยผูสอนเปน 
ผูกําหนดกลยุทธการจัดการการเรียนการสอนตลอดจนวิธีการและเครื่องในการประเมินการบรรลุ CLOs ของผูเรียน 
 ในกรณีหลักสูตรปรับปรุง หลักสูตรดําเนินการวิเคราะหผลการใชหลักสูตรท่ีผานมาในรูปแบบตาง ๆ  
เชน ผลประเมินความพึงพอใจของของผูมีสวนไดเสีย ขอรองเรียนและขอมูลปอนกลับตาง ๆ ผลการประเมิน
คุณภาพการศึกษาภายในและภายนอก (ถามี) การบรรลุผลลัพธการเรียนรูของผูเรียนท่ีเกิดข้ึนจริง เพ่ือนํามา
ประกอบเปนขอมูลในการปรับปรุงหลักสูตร 
 การกําหนดกระบวนการและตัวบงช้ีท่ีเกี่ยวของกับการบริหารจัดการหลักสูตร: หลักสูตรวิเคราะห
กระบวนการท่ีเก่ียวของกับการดําเนินการของหลักสูตร ไดแก หลักสูตร อาจารย นักศึกษา การจัดการเรียนการสอน 
การวัดประเมินผล สิ่งสนับสนุนการเรียนรู และประเด็นอ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวของ เพ่ือใชในการการวางแผนคุณภาพ 
(Quality Planning) การควบคุมและตรวจสอบคุณภาพ (Quality Control) และการรักษาคุณภาพ (Quality 
Maintenance) รวมท้ังการบริหารความเสี่ยงท่ีอาจเกิดระหวางการดําเนินงานของหลักสูตร 
 
2. การรักษาคุณภาพ 
 หลักสูตรมีกระบวนการในการรักษาคุณภาพการดําเนินงานครอบคลุมท้ังดานบุคลากร และสิ่งสนับสนุน
การเรียนรู โดยมีการดําเนินการดังนี้ 
 การรักษาคุณภาพบุคลากรสายวิชาการและสายสนับสนุน 
 1. กําหนดแผนอัตรากําลังบุคลากรสายวิชาการและสายสนับสนุน และวิเคราะหจํานวนและสมรรถนะ
ของบุคลากรท่ีตองการ เพ่ือใชในการรับสมัครบุคลากรตามระเบียบและข้ันตอนท่ีสถาบันกําหนด 
 2. ทุกปการศึกษา หลักสูตรมีการประเมินผลการปฏิบัติงานและประเมินสมรรถนะของบุคลากร เพ่ือให
ม่ันใจวาบุคลากรสามารถปฏิบัติงานไดตามสมรรถนะท่ีกําหนด ตามระบบการจัดการผลการปฏิบัติงานของสถาบัน 
(Performance Management System: PMS) ประกอบดวยการประเมิน 2 สวน คือ 1) การประเมินผลการ
ปฏิบัติงานประจําป (KPI) และ 2) การประเมินพฤติกรรม 
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 3. ในกรณีท่ีบุคลากรมีผลการปฏิบัติงานหรือผลประเมินสมรรถนะต่ํากวาเกณฑท่ีกําหนด หลักสูตรจะทํา
แผนพัฒนาบุคลากรเพ่ือพัฒนาสมรรถนะดังกลาว 
 การรักษาคุณภาพส่ิงสนับสนุนการเรียนรู 
 1. ทุกปการศึกษาหลักสูตรมีการประเมินความตองการของอาจารยและนักศึกษา จากนั้นนํามาวิเคราะห
แลวดําเนินการจัดหาสิ่งสนับสนุนการเรียนรูใหสอดคลองกับความตองการ โดยคํานึงถึงความเพียงพอตอการใชงาน 
 2. สถาบันกํากับและติดตามใหพ้ืนท่ีภายในบริเวณสถาบันมีความปลอดภัยสําหรับนักศึกษา อาจารย
และบุคลากรสอดคลองกับกฎหมายท่ีเก่ียวของโดยมีคณะกรรมการความปลอดภัยและอาชีวอนามัย สภาพแวดลอม
ในการทํางาน (คปอ.) และงานความปลอดภัย อาชีวอนามันและสิ่งแวดลอม สํานักอธิการบดีและความยั่งยืนเปน
ผูรับผิดชอบดําเนินการ นอกจากนี้ในระหวางภาคการศึกษา สถาบันมอบหมายใหสํานักบริหารอาคารและทรัพยสิน
กําหนดรอบระยะเวลาในการตรวจสอบอุปกรณและสิ่งสนับสนุนการเรียนรู เชน หองเรียน หองประชุม เพ่ือให
พรอมสําหรับการใชงาน สวนหองปฏิบัติการ หลักสูตรไดมีการกําหนดรอบระยะเวลาโดยใหเจาหนาท่ีประจํา
หองปฏิบัติการเปนผูรับผิดชอบและตรวจสอบความพรอมของอุปกรณกอนท่ีจะมีการจัดการเรียนการสอน 
 3. ทุกสิ้นปการศึกษา สถาบันมอบหมายใหสํานักวิจัยและพัฒนาเปนผูเก็บรวบรวมขอมูลผลประเมินการ
ใหบริการและคุณภาพของสิ่งสนับสนุนการเรียนรูใหกับทุกหลักสูตร และสําหรับหลักสูตรท่ีมีหองปฏิบัติการใน
ความรับผิดชอบ หลักสูตรมีการประเมินผลการใหบริการในแตละภาคการศึกษาเพ่ือใหไดขอมูลเชิงลึกนํามา
ปรับปรุงการดําเนินงาน  
 4. หลักสูตรนําผลท่ีไดจากการประเมินมาทบทวนและวิเคราะห จากนั้นนําประเด็นท่ีมีผลการประเมินต่ํา
กวาคาเปาหมาย พรอมท้ังขอเสนอแนะมาปรับปรุงการใหบริการและสิ่งสนับสนุนการเรียนรู 
 
3. การควบคุมคุณภาพ 
 หลักสูตรมีการติดตามและควบคุมคุณภาพหลักสูตรดังนี้ 
 1. การประเมินความกาวหนาของผูเรียนผานการประเมินผลลัพธการเรียนรูในรายวิชา (Course 
Learning Outcomes: CLOs) และผลลัพธการเรียนรูรายชั้นป (Yearly Learning Outcomes: YLOs) ตามท่ี
หลักสูตรกําหนด โดย CLOs และ YLOs มีความสอดคลองกับผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร (Program Learning 
Outcomes: PLOs) ซ่ึงหลักสูตรจะนําผลการประเมินความกาวหนาของผูเรียนไปใชในวางแผนการจัดการเรียนรู
และการพัฒนาผูเรียน 
 โดยหลักสูตรกําหนดใหอาจารยผูสอน Feedback ผลการประเมินกลับไปยังผูเรียนทุกครั้งภายหลังท่ีมี
การประเมินในรายวิชา เพ่ือใหผูเรียนทราบถึงระดับความสามารถและจุดท่ีควรพัฒนา อีกท้ังยังมีระบบอาจารยท่ี
ปรึกษาในการดูแลผูเรียน โดยอาจารยท่ีปรึกษาสามารถตรวจสอบสถานะและผลการเรียนของผูเรียนทุกคนผาน
ระบบ REG ของสถาบัน ดังนั้นเม่ือพบวาผูเรียนภายใตการดูแลมีปญหาดานการเรียนก็จะมีการใหคําปรึกษาเปน
รายบุคคล เพ่ือใหผูเรียนพัฒนาและเสริมสรางทักษะท่ียังไมสมบูรณจนสามารถบรรลุ CLOs/YLOs และ PLOs ของ
หลักสูตรได 
 ในกรณีท่ีผูเรียนไมบรรลุผลลัพธการเรียนรูในระดับตางๆ หลักสูตรกําหนดแนวทางในการดําเนินการ ดังนี้  
 (1) ทางหลักสูตรจะประชุมรวมกับผูเรียนเพ่ือวิเคราะหสาเหตุของอุปสรรคท่ีทําใหผูเรียนมีพัฒนาการการ

เรียนรูไมเปนไปตามท่ีคาดหวัง แลววางแผนในการแกไขและพัฒนา 

 (2) ทางหลักสูตรดําเนินการจัดกิจกรรมเพ่ือพัฒนาการเรียนรูใหเปนไปตาม YLOs/PLOs ตามความ

เหมาะสมสําหรับผูเรียน 

 (3) ติดตามประเมินความกาวหนาในการเรียนรูของผูเรียน วามีพัฒนาการเปนไปตามท่ีคาดหวังหรือไม 

ถาไม กลับไปดําเนินการตาม (1) 
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 2. สถาบันกําหนดวิธีการทวนสอบผลสัมฤทธิ์การเรียนรูรายวิชา โดยใหผูมีสวนไดเสีย 2 กลุม เปนผูทํา
การประเมิน ดังนี้ 
  2.1 การประเมินโดยอาจารยในหลักสูตร หลักสูตรมีการแตงตั้งคณะกรรมการทวนสอบฯ เปนประจํา
ทุกปการศึกษา ประกอบดวยอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร อาจารยผูสอน และผูทรงคุณวุฒิภายนอกหลักสูตร โดย
การทวนสอบของแตละรายวิชาจัดใหมีคณะกรรมการจํานวน 3 ทานเปนผูรับผิดชอบ ท้ังนี้อาจารยผูรับผิดชอบ
รายวิชาไมสามารถเปนกรรมการทวนสอบฯ ในรายวิชาของตนเองได ซ่ึงในการทวนสอบฯ คณะกรรมการจะทําการ
ประเมินองคประกอบ 4 ดานของการจัดการเรียนการสอน คือ ดานการกําหนดผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา ดาน
เนื้อหาสาระรายวิชา ดานการจัดกิจกรรมการเรียนรู และดานการวัดประเมินผลผูเรียน จากนั้นลงความเห็นผาน
แบบประเมินทวนสอบฯ เม่ือเสร็จสิ้นกระบวนการทวนสอบแตละภาคการศึกษา หัวหนาหลักสูตรจะทําการแจง
อาจารยผูรับผิดชอบรายวิชาเพ่ือรับทราบผลและนําไปพิจารณาปรับปรุงในภาคการศึกษาถัดไป 
 
  2.2 การประเมินโดยนักศึกษา ใหผูเรียนประเมินกระบวนการจัดการเรียนการสอนผานระบบบริการ
การศึกษา (Registrar System: REG) โดยมีองคประกอบในการประเมินเชนเดียวกันกับแบบประเมินของอาจารย
ในหลักสูตร จากนั้นผลประเมินของนักศึกษาจะเปนขอมูลสวนหนึ่งท่ีคณะกรรมการทวนสอบฯ ใชในการพิจารณา 
เพ่ือวิเคราะหคุณภาพการจัดการเรียนรูและการวัดประเมินผูเรียนในแตละรายวิชา 
 3. ทุกปการศึกษา หลักสูตรรับการประเมินคุณภาพการศึกษาภายในตามระบบและกลไกท่ีสถาบัน
กําหนดเพ่ือใหสอดคลองกับมาตรฐานการจัดการศึกษาระดับอุดมศึกษาและมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษา 
โดยปจจุบันหลักสูตรใชเกณฑ AUN-QA ในการดําเนินการประกันคุณภาพการศึกษาของหลักสูตร หากมีการ
เปลี่ยนแปลงเกณฑการประกันคุณภาพการศึกษา หลักสูตรจะดําเนินการเสนอสภาสถาบันเพ่ือพิจารณาอนุมัติ 
 โดยการประเมินคุณภาพหลักสูตรจะแบงออกเปน 2 สวน 
 สวนท่ี 1 การกํากับมาตรฐานหลักสูตร เปนการตรวจสอบขอมูลของหลักสูตรตามเกณฑมาตรฐาน
หลักสูตรท่ีสํานักงานปลัดกระทรวงการอุดมศึกษา วิทยาศาสตร วิจัยและนวัตกรรม (สป.อว.) กําหนด 
 สวนท่ี 2 ผลการประเมินตามเกณฑ AUN-QA ผานรายงานประเมินตนเอง (SAR) และไดรับการตรวจ
ประเมินคุณภาพการศึกษาภายในจากคณะกรรมการท่ีประกอบดวยผูทรงคุณวุฒิท้ังภายในและภายนอกสถาบัน
เปนประจําทุกปการศึกษา 
 
4. การปรับปรุงและพัฒนาคุณภาพ 
 หลักสูตรปรับปรุงและพัฒนาคุณภาพการจัดการศึกษาโดยนําผลการประเมินการบรรลุผลลัพธการเรียนรู
ของหลักสูตรตามวิธีการประเมินท่ีหลักสูตรกําหนด ผลการประเมินความพึงพอใจของผูมีสวนไดเสียสําคัญ 
ขอรองเรียนตาง ๆ และผลการประเมินคุณภาพการศึกษาภายใน มาวิเคราะหเพ่ือนําไปวางแผน ปรับปรุง และ
พัฒนาการจัดการเรียนการสอนการพัฒนาผูเรียน และการบริหารหลักสูตรตอไป 
 
 
 
 
 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ตารางแสดงการวางแผนคุณภาพ การควบคุมคุณภาพ และการรักษาคุณภาพ ตามกระบวนการดําเนินการสําคัญของหลักสูตร 
 

จุดควบคุม กระบวนการ/แนวทาง ตัวชี้วัด คาเปาหมาย 
ชวงเวลา/ 

รอบการประเมิน ผูรับผิดชอบ 

ดานหลักสตูร 

การพัฒนาหลักสูตร 

การจัดทําหลักสูตรตามหลักการ Outcome-
Based Education และการออกหลักสูตรดวย
วิธีการ Backward Curriculum Design 

การปรับปรุงหลักสูตรตามรอบระยะเวลาท่ี
กําหนด 

ภายใน 5 ป ตามรอบระยะเวลาท่ี
กําหนดภายใน 5 ป 

คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

รอยละของ PLOs ท่ีมีความสอดคลองกับความ
ตองการของผูมีสวนไดสวนเสีย 

รอยละ 100 ตามรอบระยะเวลาท่ี
กําหนดภายใน 5 ป 

คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

รอยละของ YLOs และ CLOs ของรายวิชามี
ความสอดคลองกับ PLOs ของหลักสูตร 

รอยละ 100 ตามรอบระยะเวลาท่ี
กําหนดภายใน 5 ป 

คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานอาจารย 

การรับและบริหาร
อาจารย 

- การวางแผนอัตรากําลัง 

- การรับอาจารย 

- การแลดูอาจารย 

- การจัดสรรภาระงาน 

รอยละของอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร และ
อาจารยท่ีปฏิบัติหนาท่ีตาง ๆ ในหลักสูตรมี
คุณสมบัติเปนไปตามมาตรฐานท่ีกําหนด 

รอยละ 100 ตลอดระยะเวลาท่ีจัด
การศึกษาของหลักสูตร 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

รอยละของอาจารยผูสอนมีคุณสมบัติเปนไปตาม
มาตรฐานท่ีกําหนด 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของอาจารยในหลักสูตรใน
ดานการรับและบริหารอาจารย 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

การพัฒนาอาจารย 

- การพัฒนาอาจารยตามสมรรถนะของ
อาจารยท่ีกําหนดโดยสถาบัน 

- การพัฒนาอาจารยดานวิชาการและวิชาชีพ
ตามศาสตรสาขา 

- การพัฒนาอาจารยในดานวุฒิการศึกษาและ
การดํารงตําแหนงทางวิชาการ 

รอยละของอาจารยท่ีไดรับการพัฒนาตาม
แนวทางท่ีกําหนด 

รอยละ 100 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

รอยละของอาจารยในหลักสูตรท่ีมีผลการ
ประเมินสมรรถนะเปนไปตามมาตรฐานท่ีกําหนด 

> รอยละ 80 ตามรอบการประเมิน
สมรรถนะท่ีสถาบัน

กําหนดทุก 3 ป 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของอาจารยในหลักสูตรใน
ดานการพัฒนาอาจารย 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานนักศึกษา 

การรับนักศึกษา 
- การกาํหนดเกณฑการรับนักศึกษา 
- การคัดเลือกและรับนักศึกษา 
- การเตรียมความพรอมแกนักศึกษาใหม 

รอยละของนักศึกษาใหมเปรียบเทียบกับ
เปาหมายการรับนักศึกษา > รอยละ 80 ปการศึกษา 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการ
หลักสูตร/อาจารยผูรับผิดชอบ
หลักสูตร 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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จุดควบคุม กระบวนการ/แนวทาง ตัวชี้วัด คาเปาหมาย 
ชวงเวลา/ 

รอบการประเมิน ผูรับผิดชอบ 
คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตอการรับ
และเตรียมความพรอมแกนักศึกษา > 3.51 คะแนน ปการศึกษา  

การดูแลนักศึกษา 

- การกําหนดอาจารยท่ีปรึกษาเพ่ือดูแล
นักศึกษา 

- การดูแล/ใหคําปรึกษาแกนักศึกษา 

รอยละการลาออก (Drop Out) ของนักศึกษา < รอยละ 8 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตออาจารยท่ี
ปรึกษา 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

การสงเสริมและพัฒนา
นักศึกษา 

- การจัดโครงการ/กิจกรรมพัฒนานักศึกษาท่ี
สนับสนุนการบรรลุผลลัพธการเรียนรูของ
หลักสูตร 

- การจัด/สงเสริมใหนักศึกษาเขารวม
โครงการ/กิจกรรมพัฒนานักศึกษาอื่นๆ 

จํานวนโครงการ/กิจกรรมพัฒนานักศึกษาท่ี
สนับสนุนการบรรลุผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร 

> 3 โครงการ/
กิจกรรม 

ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตอการจัด
โครงการ/กิจกรรมพัฒนานักศึกษา 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานการเรียนการสอน 

การจัดการเรียน 
การสอน 

- การจัดทํารายละเอยีดของรายวิชา (มคอ. 3 
เดิม) 

- การจัดการเรียนการสอนแบบ Active 
Learning และสอดคลองกับ CLOs ของ
รายวิชา 

รอยละของรายวิชาท่ีจัดทํารายละเอียดของ
รายวิชาเสร็จส้ินกอนเปดภาคการศึกษา 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 

รอยละของรายวิชาท่ีจัดจัดการเรียนการสอน
แบบ Active Learning และสอดคลองกับ CLOs 
ของรายวิชา 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 

คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตออาจารย
ผูสอนในรายวิชาตางๆ  

> 4.00 คะแนน ภาคการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร/
อาจารยผูสอน 

การฝกปฏิบัติงาน 

- การจัดทํารายละเอียดของการฝกปฏิบัติงาน 
(มคอ. 4 เดิม) 

- การเตรียมความพรอมกอนการฝกปฏิบัติงาน
ของนักศึกษา 

- การนิเทศนักศึกษาฝกงาน 
 
 
 

รอยละของรายวิชาท่ีจัดทํารายละเอียดของการ
ฝกปฏิบัติงานเสร็จส้ินกอนเปดภาคการศึกษา 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 

คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตอการฝก
ปฏิบัติงาน 

> 4.00 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการ
หลักสูตร/อาจารยผูรับผิดชอบ
หลักสูตร/อาจารยผูสอน 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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จุดควบคุม กระบวนการ/แนวทาง ตัวชี้วัด คาเปาหมาย 
ชวงเวลา/ 

รอบการประเมิน ผูรับผิดชอบ 

ดานการวัดประเมินผล 

การประเมินผลรายวิชา 

- การวัดและประเมินผลการเรียนรูท่ี
สอดคลองกับ CLOs ของรายวิชา 

- การทวนสอบผลสัมฤทธ์ิของรายวิชา 

- การจัดทํารายงานผลการดําเนินการของ
รายวิชา 

รอยละของรายวิชาท่ีจัดทํารายงานผลการ
ดําเนินการของรายวิชาเสร็จส้ินภายใน 30 วัน
หลังจากส้ินสุดภาคการศึกษา 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 

รอยละของรายวิชาท่ีมีการวัดและประเมินผลการ
เรียนรูท่ีสอดคลองกับ CLOs ของรายวิชา 

รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 

รอยละของนักศึกษาท่ีบรรลุ CLOs ของรายวิชา รอยละ 100 ภาคการศึกษา อาจารยผูสอน 
รอยละของรายวิชาท่ีมีการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิ
เปรียบเทียบกับรายวิชาท้ังหมดท่ีจัดการเรียนการสอน 

รอยละ 100 ปการศึกษา คณะกรรมการทวนสอบ
ผลสัมฤทธ์ิ 

การประเมินการบรรลุ 
YLOs 

- การประเมินการบรรลุ YLOs ของนักศึกษา รอยละของนักศึกษาท่ีบรรลุ YLOs รายชั้นป รอยละ 100 ปการศึกษา อาจารยผูสอน 

การประเมินการบรรลุ 
PLOs 

- การประเมินการบรรลุ PLOs ของนักศึกษา รอยละของนักศึกษาท่ีบรรลุ PLOs ของหลักสูตร รอยละ 100 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานสิ่งสนับสนนุการเรียนรู 

การจัดเตรียมส่ิง
สนับสนุนการเรียนรู 

- การสํารวจความเพียงพอและพรอมใชของ
ส่ิงสนับสนุนการเรียนรู 

- การจัดหาส่ิงสนับสนุนการเรียนรูของหลักสูตร 

- การจัดส่ิงสนับสนุนการเรียนรูของคณะ/
สถาบันเพ่ือรองรับการจัดการเรียนการสอน
ของหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของนักศึกษาตอส่ิง
สนับสนุนการเรียนรู 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนความพึงพอใจของอาจารยตอส่ิง
สนับสนุนการเรียนรู 

> 3.51 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานบัณฑิต 

การประเมินคุณภาพ
บัณฑิตของหลักสูตร 

- การประเมินอัตราการสําเรจ็การศึกษาตามแผน 

- การประเมินอัตราการไดงานทําของบัณฑิต 

- การประเมินความพึงพอใจผูใชบัณฑิต 

รอยละอัตราสําเร็จการศึกษาตามแผนเทียบกับ
นักศึกษาแรกเขา 

> รอยละ 80 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

รอยละการไดงานทําของนักศึกษา > รอยละ 80 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนประเมินความพึงพอใจของผูใชบัณฑิต > 4.00 คะแนน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 
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จุดควบคุม กระบวนการ/แนวทาง ตัวชี้วัด คาเปาหมาย 
ชวงเวลา/ 

รอบการประเมิน ผูรับผิดชอบ 

ดานการประเมินผลการดําเนินงานของหลกัสูตร 

การประเมินคุณภาพ
การศึกษาภายใน 

- การรวบรวมผลการดําเนินงานของหลักสูตร 

- การประเมินคุณภาพการศึกษาภายในตาม
เกณฑ AUN-QA 

- การปรับปรุงการดําเนินงานของหลักสูตร 

ผลการประเมินตามองคประกอบท่ี 1 การกาํกับ
มาตรฐานของ สป.อว. 

ผาน ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

คะแนนผลการประเมินคุณภาพการศึกษาภายใน
ตามเกณฑ AUN-QA 

≥ ระดับ 3 ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

การปรับปรุงผลการดําเนินการจากการประเมิน
คุณภาพการศึกษา 

มีการดําเนินการ ปการศึกษา หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 
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การบริหารความเส่ียงของหลักสูตร 
 

ประเด็น/ดาน ประเด็นความเสี่ยง การบริหารความเสี่ยง ผูรับผิดชอบ 
ดานหลักสูตร การกําหนด PLOs และการจัดทําหลักสูตรไมสอดคลองตาม

แนวทาง Outcome-Based Education และกระบวนการ 
Backward Curriculum Design 

- การอบรมใหความรูแกอาจารยและผู ท่ีเกี่ยวของเกี่ยวกับ
แนวทาง Outcome-Based Education และกระบวนการ 
Backward Curriculum Design 

- การกําหนดหนวยงานสนับสนุนของสถาบัน ไดแก สํานัก
วิชาการและมาตรฐานการศึกษา และท่ีปรึกษาท่ีมีความ
เชี่ยวชาญเพ่ือชวยในการจัดทําหลักสูตร 

คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร/อาจารย
ผูรับผิดชอบหลักสูตร 

การเปล่ียนแปลงของเทคโนโลยีและองคความรูตางๆ อยาง
รวดเร็ว สงผลตอความทันสมัยของหลักสูตร 

หลักสูตรและคณะสงเสริมใหอาจารยของหลักสูตรมีการเขารวม
การอบรม/หาความรูใหมท่ีเกี่ยวของกับองคความรูของหลักสูตร 
และนํามาปรับปรุงองคความรูในรายวิชาใหทันสมัยอยูเสมอ 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร/อาจารย
ผูสอน 

ดานอาจารย คุณสมบัติของอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร/อาจารยประจํา
หลักสูตร/อาจารยผูสอนไมเปนไปตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตร 

หลักสูตรดําเนินการตรวจสอบคุณสมบัติของอาจารยผูรับผิดชอบ
หลักสูตร/อาจารยประจําหลักสูตร/อาจารยผูสอนใหเปนไปตาม
เกณฑมาตรฐานอยางตอเน่ือง ผานการวิเคราะห GAP Analysis 
ของหลักสูตร 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานนักศึกษา จํานวนนักศึกษาใหมของหลักสูตรไมเปนไปตามเปาหมายท่ี
กําหนด 

หลักสูตรเพ่ิมการประชาสัมพันธหลักสูตรท้ังในรูปแบบออนไลน 
ผานส่ือโซเซียลมีเดียตาง ๆ และ ออฟไลน การออกแนะแนวเพ่ือ 
รับสมัครนักศึกษานอกเหนือจากการดําเนินการรับนักศึกษาของ 
สํานักแนะแนวและรับสมัคร การจัดคายวิศวะเพ่ือสรางการรับรู 
การจัดอบรมใหนักเรียน และโรงเรียนเครือขาย 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานการเรียนการสอน ความพรอมของนักศึกษาในการฝกปฏิบัติงานในสถาน
ประกอบการ 

หลักสูตรจัดโครงการฝกเตรียมความพรอมกอนทํางานใหเหมาะสม
กับสถานประกอบการท่ีนักศึกษาไปฝกปฏิบัติงาน 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานการวัดประเมินผล อาจารยผูสอนในรายวิชากําหนดวิธีการวัดประเมินผลไมสอดคลอง
กับผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา 

การพัฒนาสมรรถนะอาจารยผูสอนในดานหลักสูตร การสอน และ
การวัดประเมินผลเพ่ือใหอาจารยสามารถวัดประเมินผลได
สอดคลองกับผลลัพธการเรียนรูของรายวิชา 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

นักศึกษาไมบรรลุผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร หลักสูตรดําเนินการติดตามและประเมินการบรรลุผลลัพธการ 
เรียนรูท้ัง CLOs หรือ YLOs ซ่ึงในกรณีท่ีนักศึกษาไมบรรลุ 
หลักสูตรจะดําเนินการตามแนวทางในหัวขอการควบคุมคุณภาพ 
โดยมีรายละเอียดตามสวนท่ี 9 การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น



 

สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 126 
 

ประเด็น/ดาน ประเด็นความเสี่ยง การบริหารความเสี่ยง ผูรับผิดชอบ 
ดานส่ิงสนับสนุนการเรียนรู ส่ิงสนับสนุนการเรียนรูของหลักสูตรไมเพียงพอตอการจัดการเรียน

การสอน 
หลักสูตรดําเนินการวิเคราะหความเพียงพอของส่ิงสนับสนุนการ
เรียนรูของหลักสูตรอยางตอเน่ืองกอนเปดภาคการศึกษาโดยมีการ
เผ่ือเวลาใหเพียงพอกับกระบวนการของงบประมาณและการ
จัดซ้ือเพ่ือใหหลักสูตรมีความพรอมในดานส่ิงสนับสนุนการเรียนรู
เม่ือเปดภาคการศึกษา 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานบัณฑิต การเก็บขอมูลจากบัณฑิตและผูใชบัณฑิตไมเปนไปตามเกณฑท่ี
กําหนด 

หลักสูตรกําหนดผูรับผิดชอบในการติดตามขอมูลผลการประเมิน
จากบัณฑิตและผูใชบัณฑิตอยางชัดเจน รวมท้ังติดตามขอมูลการ
ตอบแบบสอบถามจากสํานัก วิจัยและพัฒนาเ พ่ือใหทราบ
สถานะการดําเนินการอยางตอเน่ือง 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ดานการประเมินผลการ
ดําเนินงานของหลักสูตร 

หลักสูตรไมผานการประเมินในองคประกอบท่ี 1 การกาํกับ
มาตรฐาน 

หลักสูตรตรวจสอบคุณสมบัติของอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร/
อาจารยประจําหลักสูตร/อาจารยผูสอน รวมท้ังการดําเนินการ
อื่นๆ ใหเปนไปตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตร 

หัวหนาสาขา/ผูอํานวยการหลักสูตร/
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร 

 

 
 การกําหนดกระบวนการและตัวบงช้ีท่ีเก่ียวของกับการบริหารจัดการหลักสูตร: หลักสูตรวิเคราะหกระบวนการท่ีเก่ียวของกับการดําเนินการของหลักสูตร ไดแก 
หลักสูตร อาจารย นักศึกษา การจัดการเรียนการสอน สิ่งสนับสนุนการเรียนรู และประเด็นอ่ืนๆ ท่ีเก่ียวของ เพ่ือใชในการการวางแผนคุณภาพ (Quality Planning) การควบคุม
และตรวจสอบคุณภาพ (Quality Control) และการรักษาคุณภาพ (Quality Maintenance) รวมท้ังการบริหารความเสี่ยงท่ีอาจเกิดระหวางการดําเนินงานของหลักสูตร 
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ภาคผนวก ก 
ประวัติอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรและอาจารยประจําหลักสูตร 
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อาจารย ดร.ธันยวัต  สมใจทวีพร  อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
   คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี  
                                                    สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

 
1. วุฒิการศึกษา 
 

ปริญญาเอก 
Ph.D. (Technology and Operations Management)  
Aston University, Birmingham, UK, 2553 

ปริญญาโท 
M.Sc. (Internet and Multimedia Engineering) 
London South Bank University, London, UK, 2544 

ปริญญาตรี 
 บธ.บ. (คอมพิวเตอรธุรกิจ), มหาวิทยาลัยอัสสัมชัญ, 2543 

2. ประสบการณทํางาน  พ.ศ. 2567 – 2568 
อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  
คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

พ.ศ. 2553 – 2567 
-  ผูอํานวยการศูนยนวัตกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  
 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
-  อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  
 สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  
 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
-  อาจารยประจําคณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี  
 สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

3. ประสบการณดานการสอน/
ฝกอบรม 

วิชาท่ีสอนระดับปริญญาตรี 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

- 1312207 พาณิชยอิเล็กทรอนิกส 
- 1313301 การตลาดดิจิทัล 
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- 1352312 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 3 
- 1313304 การออกแบบและพัฒนาเกม 

4. ผลงานทางวิชาการ/
งานวิจัย 

ผลงานทางวิชาการ 
Nathasit Gerdsri, Phoemsak Suksiri, Tunyawat Somjaitaweeporn 

andTemsiri Sapsaman ( 2 0 2 4) . Robotics and Automation 
Roadmap: Thailand Perspectives วารสาร International Journal 
of Automation Technology November 2 0 2 4  ห น ว ย ง า น 
Universities and Researh institution in Japan 18(6) pp.754-763 
DOI:10.20965/ijat.2024.p0754 

วรวุฒิ กังหัน ภาคภูมิ ปฐมภาคย ศรันย ฉัตรธัญญกิจ โพธิวัฒน งามขจร
วิวัฒน และธันยวัต สมใจทวีพร (2022). ระบบการตรวจจับรองน้ําใน
สวนโดยใชการประมวลผลภาพของเรือรดน้ําแบบอัตโนมัติ  วารสาร 
Journal of Science and Technology Thonburi University  Vol6 
No.2 July -December 2022  วารสารวิชาการ มหาวิทยาลัยธนบุรี 
หนา 86 – 99 

 (TCI กลุมท่ี 2; 0.6) 
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ประวัติอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
________________________ 

   
 อาจารย ดร. โพธิวัฒน งามขจรวิวัฒน  อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลย ี 
 สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
 

1. วุฒิการศึกษา ปริญญาเอก 
ปร.ด. (วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติ) 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาธนบุรี, 2563 

ปริญญาโท 
วศ.ม. (วิศวกรรมอิเล็คทรอนิกสและโทรคมนาคม) 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาธนบุรี, 2555 

ปริญญาตรี 
วศ.บ. (วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกสและโทรคมนาคม) 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาธนบุร,ี 2551 

2. ประสบการณทํางาน พ.ศ. 2564 – 2566 
- อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
 สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  
 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลย ี
 สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
- อาจารยประจําหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
 สาขาวิชาวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี  
 (หลักสูตรนานาชาติ) 
 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี 
 สถาบันการจัดการปญญาภวิัฒน 

พ.ศ. 2560 – 2564 
-  นักวิจัยหลังปริญญาเอก (Postdoctoral) ท่ีหองปฏิบัติการ 
  NEUTRON มหาวิทยาลัยการบินและอวกาศแหงนานจิง  

พ.ศ. 2559 - 2564 
ผูรวมกอตั้งบริษัท สแปช แซบ จํากัด และบริษัท ออโตมา จํากัด 

พ.ศ. 2556 – 2557 
วิศวกรฝายตรวจวิเคราะหความผิดพลาดหัวอาน บริษัท ซีเกท  
เทคโนโลยี (ประเทศไทย) 
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พ.ศ. 2555 – 2556 
วิศวกร ฝายวิจัยและพัฒนา บริษัท ดิจิตอล รีเสิรช แอนด คอนซัลท่ิง  
จํากัด 

3. ประสบการณดานการสอน/ฝกอบรม  
 
 

วิชาท่ีสอนระดับปริญญาตรี 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

- RE 60432 Bio-inspired robotics   
- RE 60201 คณิตศาสตรสําหรับวิศวกรรม 
- EG 59110 Engineering and Technology Project 
- EG 59112 Work- based Learning for Engineers and 

 Technologists 
ฝกอบรม  
กิ จ ก ร รม  Know-How Tranfers and Training (KHTT)  ข อ ง 

THEOS-2สําหรับการผลิตและทดสอบดาวเทียมสํานักงาน 
พัฒนาเทคโนโลยีอวกาศและภูมิสารสนเทศ(องคการมหาชน), 2020 

 ผลงานทางวิชาการ/งานวิจัย ผลงานทางวิชาการ 
Potiwat Ngamkajornwiwat, Chalida Chanwichit, and 

Apichart Chaichawalit ( 2024) .  Evaluating 
Performance Metrics in Bio-Inspired Robots: Insights 
from a Gecko- Inspired Robot.  The 14th TSME 
International Conference on Mechanical 
engineering. The Grande centre Point Pattaya Hotel 
Chonburi Thailand. 10-13 December 2024.  pp. 593-
602. 

 (บทความวิจัยจากการประชุมวิชาการระดับนานาชาติ, 0.4) 
Ngamkajornwiwat, P. , Chanwichit C. ,Chaichawalit, A. , 

( 2024) .  Evaluating Performance Metrics in Bio-
Inspired Robots:  Insights from a Gecko- Inspired 
Robot, The 14th TSME International Conference on 
Mechanical Engineering 10th – 13th December 2024 
Pattaya, Thailand. pp. 1-10 

 (บทความวิจัยจากการประชุมวิชาการระดับนานาชาติ, 0.4) 
Ngamkajornwiwat, P., Wongsuntornpoj, S., Sumroengrit, J. 

Patompak, P. (2023). Inventory Management Optimization 
for Molds Case Study:  Plastic Products Factory, The 6th 
CRU-National Conference in Science and Technology 
(14 June 2023). pp. K-1-13.  

 (บทความวิจัยสืบเน่ืองจากการประชุมวิชาการระดับชาติ; 0.2) 

วรวุฒิ กังหัน ภาคภูมิ ปฐมภาคย ศรันย ฉัตรธัญญกิจ โพธิวัฒน 
งามขจรวิวัฒน และธันยวัต สมใจทวีพร (2022). ระบบการ
ตรวจจับรองน้ําในสวนโดยใชการประมวลผลภาพของเรือรด

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น



 
 

สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 133 
 

น้ํ าแบบอัตโน มัติ   วารสาร  Journal of Science and 
Technology Thonburi University  Vol6 No. 2  July -
December 2022  วารสารวิชาการ มหาวิทยาลัยธนบุรี 
หนา 86 – 99 
(TCI กลุมท่ี 2; 0.6) 
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ประวัติอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

________________________ 
 

อาจารย ดร.ภาคภูมิ  ปฐมภาคย              อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี  
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

 
1. วุฒิการศึกษา 
 

ปริญญาเอก 
- ปร.ด. (วิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี) (หลักสูตรนานาชาติ)  

สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร, 2563               
- Ph.D. (Information Science)  

Japan Advanced Institute of Science and Technology  
(JAIST), Nomi, Japan, 2562 

ปริญญาโท 
วศ.ม. (เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร)  
สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร, 2555 

ปริญญาตรี 
วศ.บ. (โทรคมนาคม)  
สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร, 2552 

2. ประสบการณทํางาน  พ.ศ. 2562 – 2568 
- อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  
คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

- อาจารยประจํา คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี  
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

พ.ศ. 2561 - 2562 
- อาจารยพิเศษ สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร  
มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร 

พ.ศ. 2559 - 2560 
- ผูชวยวิจัยสถาบันวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีข้ันสงูของญี่ปุน 
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พ.ศ. 2553 - 2555 
- ผูชวยสอน สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร 

มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร 
3. ประสบการณดานการ
สอน /ฝกอบรม  

วิชาท่ีสอนระดับปริญญาตรี 
สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
 - 1352205 การวิเคราะหทางคณิตศาสตรสําหรับทฤษฎีหุนยนต 
 - 1352307 การเขียนโปรแกรมสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
  อัตโนมัติ 
 - 1352453 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
  อัตโนมัติ 3 
 - 1353409 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต 
สถาบันอ่ืน ๆ 
 - Instructor of Basic Electromechanical Energy Conversion 
  Laboratory 
 - Instructor of Basic Electrical Laboratory 
 - Teacher Assistant of Data Structures, Algorithms, and 
  Object-Oriented Programming Laboratory 

4. ผลงานทางวิชาการ/
งานวิจัย 

ผลงานทางวิชาการ 
ชลิดา ชาญวิจิตร กฤตยภูมิ ดอกไม และ ภาคภูมิ ปฐมภาคย (2566).  การหา

พารามิเตอรท่ีเหมาะสมเพ่ือใชปรับ ตั้งเครื่องเชื่อมตานทานแบบจุดดวย
วิธีการออกแบบการทดลอง การประชุมวิชาการบัณฑิต ศึกษาระดับชาติ 
ครั้งท่ี 13  มหาวิทยาลัย ศิลปากร วันท่ี 22-23 มิถุนายน 2566. หนา 
S93 – S99. 
(TCI กลุมท่ี 2 ; 0.6) 

วรวุฒิ กังหัน ภาคภูมิ ปฐมภาคย ศรันย ฉัตรธัญญกิจ โพธิวัฒน งามขจรวิวัฒน 
และธันยวัต สมใจทวีพร (2022). ระบบการตรวจจับรองน้ําในสวนโดย
ใชการประมวลผลภาพของเรือรดน้ําแบบอัตโนมัติ  วารสาร Journal of 
Science and Technology Thonburi University  Vol6 No.2 July 
-December 2022  วารสารวิชาการ มหาวิทยาลัยธนบุรี หนา 86 – 99 
(TCI กลุมท่ี 2; 0.6) 
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ประวัติอาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 
สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 
________________________ 

   
 อาจารยศิลา วงศสุนทรพจน    อาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

 คณะวิศวกรรมศาสตรและเทคโนโลยี   
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พัฒนาโซลูชันดานหุนยนตและระบบอัตโนมัติใหสอดคลองกับความ

ตองการของอุตสาหกรรมท้ังในและตางประเทศ 

2) บัณฑิตมีความสามารถในการพัฒนาตนเองอยางตอเน่ือง เพ่ือกาว

ทันเทคโนโลยีหุนยนตและระบบอัตโนมัติ พรอมท้ังมีความเปนผูนํา

และทํางานรวมกับผูอ่ืนอยางมีประสิทธิภาพ 

3) บัณฑิตปฏิบัติงานดวยความรับผิดชอบตอสังคม มีจริยธรรมใน

วิชาชีพ และสามารถนําเทคโนโลยีหุนยนตมาใชแกปญหาเชิง

เศรษฐกิจ สังคม และสิ่งแวดลอมอยางยั่งยืน 

ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร : ผลลัพธการเรียนรูของหลักสูตร : 

PLO1: ประยุกตใชความรูดานคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม 

และเทคโนโลยีสารสนเทศ เพ่ือวิเคราะหและแกไขปญหาทาง

วิศวกรรมในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีเหตุผล และ

เปนระบบ 
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ตารางเปรียบเทียบโครงสรางหลักสูตร 
หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

PLO2: ออกแบบระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ โดยคํานึงถึงความ

ปลอดภัย เศรษฐกิจ สิ่งแวดลอม และความยั่ งยืน และสามารถ

ตรวจสอบความถูกตองของการออกแบบโดยใชกระบวนการ จําลอง

ท่ีเปนระบบ 

PLO3: วางแผน ดําเนินการ และวิเคราะหการทดลองหรือการทดสอบ

ระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  เพ่ือประเมินประสิทธิภาพและ

ปรับปรุงระบบใหเหมาะสมกับความตองการ 

PLO4: เลือกใชเครื่องมือ ซอฟตแวร และเทคโนโลยีทางวิศวกรรมท่ี

เหมาะสม เพ่ือสนับสนุนการพัฒนา และการดําเนินงานของระบบ

หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

PLO5: สื่อสารเน้ือหาทางเทคนิคดานวิศวกรรมไดอยางมีประสิทธิภาพ

กับผูรับสารท่ีหลากหลาย และ สามารถทํางานรวมกับผู อ่ืนใน

ทีมสหวิชาชีพไดอยางเหมาะสม 

PLO6: ปฏิบัติตนตามจรรยาบรรณวิชาชีพและกฎระเบียบท่ีเก่ียวของ 

โดยคํานึงถึงผลกระทบตอสังคม  เศรษฐกิจ และสิ่งแวดลอม 

PLO7: สืบคน วิเคราะห และประเมินขอมูลจากแหลงตาง ๆ อยางมี

วิจารณญาณ และพัฒนาตนเอง อยางตอเน่ืองเพ่ือใหทันตอการ

เปลี่ยนแปลงของเทคโนโลย ี

แผนการรับนักศึกษา : แผนการรับนักศึกษา : 
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ตารางเปรียบเทียบโครงสรางหลักสูตร 
หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

จํานวนหนวยกิตตลอดหลักสูตร 130 หนวยกิต จํานวนหนวยกิตตลอดหลักสูตร 135 หนวยกิต 
โครงสรางหลักสูตร แบงออกเปน 3 หมวดวิชา ดังน้ี โครงสรางหลักสูตร   
1. หมวดวิชาศึกษาท่ัวไป  จํานวน 30 หนวยกิต ประกอบดวย 
    1.1  หมวดอัตลักษณของพีไอเอ็ม (PIM)  จํานวน 18 หนวยกิต 
    1.2  หมวดศาสตรแหงชีวิต                  จํานวน 12 หนวยกิต     
      1.2.1 กลุมภาษาเพ่ือการส่ือสาร   จํานวน 6 หนวยกิต 
      1.2.2 กลุมชีวิตและสังคมแหงความสุข       จํานวน 3 หนวยกิต 
      1.2.3 กลุมการจัดการและนวัตกรรม         จํานวน  3 หนวยกิต 

 

1. หมวดวิชาศึกษาท่ัวไป ไมนอยกวา 30 หนวยกิต ดังนี้    
1.1) หมวดศาสตรแหงภาษาเพ่ือการส่ือสาร  ไมนอยกวา 12 หนวยกิต 
  เลือกเรียนอยางนอย 2 กลุม ดังน้ี 

1.1.1) กลุมภาษาเพ่ือการส่ือสาร (ภาษาไทย) 
1.1.2) กลุมภาษาเพ่ือการส่ือสาร (ภาษาอังกฤษ) 
1.1.3) กลุมภาษาเพ่ือการส่ือสาร (ภาษาท่ีสาม) 

1.2) หมวดศาสตรแหงชีวิต  ไมนอยกวา   9 หนวยกิต
 เรียนแตละกลุมไมนอยกวา 3 หนวยกิต 

 1.2.1) กลุมสังคมแหงความสุข 
 1.2.2) กลุมคุณคาแหงชีวิต 
1.3) หมวดศาสตรการจัดการและนวัตกรรม ไมนอยกวา   9 หนวยกิต 
 เรียนแตละกลุมไมนอยกวา 3 หนวยกิต 
 1.3.1) กลุมเทคโนโลยดิีจิทัล 
 1.3.2) กลุมการเปนผูประกอบการ 
อางอิงรายวิชาในเลมหมวดวิชาศึกษาทั่วไป ปรับปรุง พ.ศ. 2569 และ/ หรือ ตามที่สภาสถาบันอนุมัติ 

2. หมวดวิชาเฉพาะ   จํานวน 94 หนวยกิต ประกอบดวย 
2.1 กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตร จํานวน 18 หนวยกิต 
2.2 กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม                 จํานวน 16 หนวยกิต 
2.3 กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขา   จํานวน 39 หนวยกิต 
     วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ          
2.4 กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขา                       จํานวน 6 หนวยกิต 
     วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
2.6 กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ       จํานวน 15 หนวยกิต 

 

2. หมวดวิชาเฉพาะ จํานวน  99   หนวยกิต   

 2.1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคิตศาสตร 30 หนวยกิต 

 2.2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม    29 หนวยกิต 

 2.3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับ  16 หนวยกิต 

  สาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

 2.4)  กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนต 

  และระบบอัตโนมัต ิ        3 หนวยกิต 

 2.5)  กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏิบัติ    15 หนวยกิต 

 2.6)  กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนต 

  และระบบอัตโนมัติ         6 หนวยกิต 

3. หมวดวิชาเลือกเสรี  จํานวน 6 หนวยกิต 3. หมวดวิชาเลือกเสรี   จํานวน  6 หนวยกิต 
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ตารางสรุปรหัสวิชาและช่ือวิชาหลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 252565 
และหลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคณิตศาสตร อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1 
   (Engineering Mathematics 1) 

1301101  คณิตศาสตรวิศวกรรม 1 

(Engineering Mathematics 1) 

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 
   (Engineering Mathematics 2) 

1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2 

 (Engineering Mathematics 2) 

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 
   (Engineering Physics 1) 

1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1 

 (Engineering Physics 1) 

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2 
 (Engineering Physics 2) 

1301105 ฟสิกสวิศวกรรม 2 

 (Engineering Physics 2) 

- 1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3 

 (Engineering Mathematics 3) 

1301104 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1 
 (Engineering Physics Laboratory 1) 

1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1 

 (Engineering Physics Laboratory 1) 

1301106 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2 
 (Engineering Physics Laboratory 2) 

1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2 

 (Engineering Physics Laboratory 2) 

1301113 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร 
 (Probability and Statistics for 
 Engineer) 

1301238 ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร 

 (Probability and Statistics for Engineer) 

 

1301109 เคมีวิศวกรรม 1 
 (Engineering Chemistry 1) 

1301153 เคมีสําหรับวัศดุศาตรเบื้องตน 

 (Fundamental Chemistry for Materials 

 Science) 

1301122 ปฏิบัติการเคมีวิศวกรรม 1 
 (Engineering Chemistry Laboratory 1) 

1301254 ปฏิบตัิการเคมีสําหรับวัสดุศาตร 

 (Chemistry Laboratory for Materials 

 Science) 

1301115 การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอรเบื้องตน 
 (Introduction to Computer Programming) 

1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร 

 (Computer Science Fundamentals) 

1351202 สถิตยศาสตรและพลศาสตร 
 (Statics and Dynamics) 

1301256 สถิตยศาสตรและพลศาสตร 

 (Statics and Dynamics 
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 2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

1301112 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี 
(Engineering and Technology 
Project) 

1301140  โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลย ี

(Engineering and Technology Project) 

 1351105 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ

 อัตโนมัติ 1 

 (Robotics and Automation Engineering 

 Lab 1) 

 1351106 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ

 อัตโนมัติ 2  

 (Robotics and Automation Engineering 

 Lab 2) 

 1331202 กรรมวิธีการผลิต 

 (Manufacturing Processes) 

 1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1 

 (Robotics Engineering Design 1) 

 1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2 

 (Robotics Engineering Design 2) 

 1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติ

 และหุนยนต 

 (Electronics for Robotics and 

 Automation Systems) 

 1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมัติและ

 หุนยนต 

 (Electrical Systems for Robotics and 

 Automation) 

 1351211 เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับ

 ระบบอัตโนมัติและหุนยนต 

 (Smart and Intelligence Sensor and 

 Actuator) 

 1351312 การออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก 

 (Digital System and Logic Design) 
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1351313 ทฤษฎีหุนยนต 

 (Theory of Robotics) 

 1351314 ระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม 

 (PLC) 

 Industrial Automation (PLC) 

 1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร 

 (Engineering Ethic) 

 1351216 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ

 อัตโนมัติ 3  

 (Robotics and Automation Engineering 

 Lab 3) 

 
 3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1351320  พลศาสตรของระบบและการควบคุม 

(System Dynamics and Controls) 

 1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอรเน็ตของ

  สรรพสิ่ง  

 (Embedded Systems and Internet of 

 Things) 

 1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต 

  (Physical AI for Robotics) 

 1351323 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรม

 หุนยนตและระบบอัตโนมัติโดยใช

 ระบบปฏิบัติการหุนยนต (ROS2) 

  (Software Development for Robotics 

  and Automation using ROS2) 

 1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบการผลิต

 อัจฉริยะ 

 (Smart Industrial Systems Analysis and 

 Integration) 
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1351325 ปฏิบัติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบ

 อัตโนมัติ 4  

 (Robotics and Automation Engineering 

 Lab 4) 

 
4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1351426  โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ 

 อัตโนมัติ  1  

(Robotics and Automation 

Engineering Project 1) 

 1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ 

  อัตโนมัติ 2  

  (Robotics and Automation  

  Engineering Project 2) 

 
 5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏบัิติ 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1302152  การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนัก

 เทคโนโลย ี

(Work-based Learning for Engineers 

and Technologists) 

 1352354 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนต

 และระบบอัตโนมัติ 1 (Work-based 

 Learning in Robotics and Automation 

 Engineering 1) 

 1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนต

 และระบบอัตโนมัติ 2 (Work-based 

 Learning in Robotics and Automation 

 Engineering 2) 

 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนต

 และระบบอัตโนมัติ 3 (Work-based 

 Learning in Robotics and Automation 

 Engineering 3) 

 
 6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1353415  การออกแบบเครื่องมือสําหรับหุนยนตและ
 ระบบอัตโนมัติ 

(Tool Design for Robots and 
Automation Systems)   

 1353416 การมองเห็นของเครื่องจักร 
 (Machine Vision)    

 1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม 

  (Analysis of Industrial Processes and 

  Systems) 

 1353418 ระบบการสื่อสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับ

 หุนยนตและระบบอัตโนมัติ 

 (Industrial Communication for 

 Robotics and Automation Systems) 

 1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงาน

 อวกาศ 

 (Space Robotics and Automation 

 System) 

 1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย 

 (Human-Robot Interaction) 

 1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี 

 (CNC Technology) 

 1353422 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต 
 (Selected Topic for Robot 
 Technology) 

 1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมั  
 (Selected Topic for Automation 
 System Technology) 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและ
 ระบบอัตโนมัติ 
 (Selected Topic for Robotics and 
 Automation System Programming) 

 
 
 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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ตารางเปรียบเทียบหลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2565 และหลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

 
 2.1) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตรและคิตศาสตร  อยูระหวางดําเนินการปรับแกไข 

หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
 1301101 คณิตศาสตรวิศวกรรม 1  3(3-0-6) 

  (Engineering Mathematics 1) 
  วิชาบังคับกอน : ไมม ี  
  (Prerequisites Course: None)  
                 เรขาคณิตวิเคราะห พิกัดเชิงข้ัว สมการอิงตัวแปรเสริม 
พีชคณิตของเวกเตอร เสนตรงและระนาบในปริภูมิสามมิติ ลิมิต ความ
ตอเน่ือง การหาอนุพันธและการอินทิเกรตฟงกชันคาจริงของหน่ึงตัว
แปรจริง และการประยุกตรูปแบบยังไมกําหนด เทคนิคการอินทิเกรต 
การอินทิเกรตเชิงตัวเลข อินทิกรัลไมตรงแบบ 
                 Analytic Geometry, Polar Coordinates, 
Parametric Equations; Vector Algebra, Lines and Planes in 
Three- Dimensional Space; Limits, Continuity, Differentiation 
and Integration of Real- Valued Functions of a Single Real 
Variable, Applications, Integration Techniques, Numerical 
Integration, Improper Integrals. 

 

 1301102 คณิตศาสตรวิศวกรรม 2  3(3-0-6) 
 (Engineering Mathematics 2) 
 วิชาบังคับกอน : 1301101 หรือไดรับความเห็นชอบ 
    จากคณบดี  
 (Prerequisites Course: 1301101 or Approved  
     by Dean) 
             อุปนัยเชิงคณิตศาสตร ลําดับและอนุกรมของจํานวนจริง
การกระจายแบบอนุกรมเทยเลอร และการประมาณคาฟงกชันมูลฐาน 
การประมาณคาอินทิกรัลเวกเตอร เสนตรงและระนาบในปริภูมิสามมิติ 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
แคลคูลัสของฟงกชันคาจริงของสองตัวแปร บทนําสูสมการเชิงอนุพันธ
และการประยุกต 
                 Mathematical Induction, Sequences and Series 
of Real Numbers; Taylor Series Expansion and Approximation 
of Elementary Functions; Vector Integral Approximation, 
Lines and Planes in Three- Dimensional Space; Calculus of 
Real- Valued Functions of Two Variables; Introduction to 
Differential Equations and Applications 

 1301103 ฟสิกสวิศวกรรม 1         3(3-0-6) 
 (Engineering Physics Laboratory 1) 

 วิชาบังคับกอน : ไมม ี  

 (Prerequisites Course: None) 

                 การเคลื่อนท่ีของวัตถุใน 1, 2, 3 มิติ การเคลื่อนท่ีและ
แรงความโนมถวง งานและพลังงาน การชนกัน การเคลื่อนท่ีแบบหมุน 
วัตถุในสภาพสมดุล การยืดหยุนและการแตกหัก ของไหลในภาวะหยุด
น่ิงและเคลื่อนท่ีการเคลื่อนท่ีแบบสั่น เสียงและประยุกตความรอนและ
ทฤษฎีจลน กฎขอ 1 และ 2 ของอุณหพลศาสตร 
                 One, two and three- dimensional motion of 
object; motion and gravitational force; work and energy of 
collisions; rotational motion; objects in equilibrium, elasticity 
and fracture; fluid statics and fluid dynamics; harmonic 
motion; sound; application of heat and kinetic theory; first 
and second law of thermodynamics. 
 
 
 
 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
 1301150 ฟสิกสวิศวกรรม 2         3(3-0-6) 

 (Engineering Physics Laboratory 2) 

 วิชาบังคับกอน : 1301103 หรือไดรับความ 

 เห็นชอบจากคณบดี  

 (Prerequisite Course: 1301103 or  

 Approved by Dean) 

                 ประจุไฟฟาและสนามไฟฟา กฏของเกาส ศักยไฟฟา 
ความจุไฟฟา การเหน่ียวนํา ตัวเหน่ียวนํา กฎของฟาราเดย ทฤษฎีคลื่น
แมเหล็กไฟฟา วงจรกระแสตรงและกระแสสลับ พ้ืนฐานและคุณสมบัติ
เบ้ืองตนของอุปกรณ สารก่ึงตัวนําพ้ืนฐาน ไดโอด ทรานซิสเตอร การ
หักเหและการเบ่ียงเบนทางแสง โพลาไรเซชัน กระจก เลนส และ
อุปกรณทางแสง ฟสิกสสมัยใหม โครงสรางของอะตอม ทฤษฎีควอนตัม 
 Charge and electric field; gauss’ s law; potential; 
capacity; induction; faraday's law; electromagnetic theory; 
DC and AC circuits; basic principle of semiconductor devices; 
diodes, transistors; light refraction and reflection; 
polarization; mirror, lenses and optical instruments; modern 
physics; atom structure and quantum’s theories. 

 

 1301107 คณิตศาสตรวิศวกรรม 3   3(3-0-6) 
 (Engineering Mathematics 3) 
 วิชาบังคับกอน : 1301102 หรือไดรับความเห็นชอบ 
   จากคณบดี 
 (Prerequisites Course: 1301102 or  
 Approved by Dean) 
                 บทนําสูสมการเชิงอนุพันธ สมการเชิงอนุพันธอันดับหน่ึง 
สมการเชิงอนุพันธอันดับสูงและการประยุกต ผลการแปลงลาปลาซ 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
การหาคําตอบของสมการเชิงอนุพันธอันดับหน่ึงและอันดับท่ี n และ
ระบบสมการเชิงอนุพันธ 
  Introduction to differential equation; first- order 
differential equation; differential equation order n and 
application; Laplace transformation; solution of first order 
differentialion and order n; system of differential equation. 

 1301123 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 1  1(0-2-1) 
 (Engineering Physics Laboratory 1) 
 วิชาบังคับกอน : ไมม ี  
 (Prerequisites Course: None)  

                 ปฏิบัติการทดลองดานการเคลื่อนท่ีของวัตถุใน 1, 2, 3 
มิติ การเคลื่อนท่ีและแรงความโนมถวง งานและพลังงาน การชนกัน 
การเคลื่อนท่ีแบบหมุน วัตถุในสภาพสมดุล การยืดหยุนและการแตกหกั 
ของไหลในภาวะหยุดน่ิงและเคลื่อนท่ี การเคลื่อนท่ีแบบสั่น เสียงและ
ประยุกตความรอนและทฤษฎีจลน กฎขอ 1 และ 2 ของอุณหพล
ศาสตร 
                  Experiments related to one, two and three-
dimensional motion of object; motion and gravitational 
force; work and energy of collisions; rotational motion; 
objects in equilibrium, elasticity and fracture; fluid statics and 
fluid dynamics; harmonic motion; sound; application of heat 
and kinetic theory; first and second law of thermodynamics. 
 
 
 
 
 
 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
 1301124 ปฏิบัติการฟสิกสวิศวกรรม 2  1(0-2-1) 

 (Engineering Physics Laboratory 2) 
 วิชาบังคับกอน : 1301123 หรือไดรับความเห็นชอบ 
   จากคณบดี  
 (Prerequisites Course: 1301123 or  

 Approved by Dean)  

                ปฏิบัติการทดลองท่ีมีเน้ือหาสอดคลองกับประจุไฟฟาและ
สนามไฟฟา กฏของเกาส ศักยไฟฟาความจุไฟฟา การเหน่ียวนํา ตัว
เหน่ียวนํา กฎของฟาราเดย ทฤษฎีคลื่นแมเหล็กไฟฟา วงจรกระแสตรง
และกระแสสลับ พ้ืนฐานและคุณสมบัติเบ้ืองตนของอุปกรณสารก่ึง
ตัวนําพ้ืนฐาน ไดโอด ทรานซิสเตอร การหักเหและการเบ่ียงเบนทาง
แสง โพลาไรเซชัน กระจก เลนส และอุปกรณทางแสง 
 Experiments related to charge and electric field; 
Gauss’ s law; potential; capacity; induction; Faraday 's law; 
electromagnetic theory; DC and AC circuits; Basic principle of 
semiconductor devices :  diodes, transistors; light refraction 
and reflection; Polarization, mirror,lenses and optical 
instruments. 

 

 1301238  ความนาจะเปนและสถิติสําหรับวิศวกร 3(3-0-6) 
 (Probability and Statistics for Engineer) 
 วิชาบังคับกอน :   
 Prerequisites Course:   
                 การวิเคราะหและนําเสนอขอมูลทางสถิติเบ้ืองตน ทฤษฎี
ความนาจะเปน การแจกแจงทางสถิติ ทฤษฎีการสุมตัวอยาง การ
ประมาณคา การอนุมานทางสถิติ การทดสอบสมมติฐาน การวิเคราะห
ความแปรปรวน สหสัมพันธ และการถดถอย การใชวิธีการทางสถิติใน
การแกไขปญหา การแสดงผลขอมูลดวยกราฟ การใชโปรแกรม
สําเร็จรูปในการวิเคราะหขอมูล 

 

ใช้ภายใน PIM เท่านั้น
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หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2565 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 เหตุผลในการปรับปรุง 
                  Basic statistical data analysis and presentation; 
probability theory; statistical distributions; sampling theory, 
estimation, statistical inference, hypothesis testing, analysis 
of variance ( ANOVA) , correlation and regression analysis; 
application of statistical methods for problem- solving; data 
visualization using graphs; application of software packages 
for data analysis. 

 1301153  เคมีสําหรับวัศดุศาตรเบ้ืองตน 3(3-0-6) 
  ( Fundamental Chemistry for Materials 
 Science) 
 วิชาบังคับกอน : ไมม ี
 (Prerequisites Course: None) 
                ศึกษาหลักการพ้ืนฐานทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุศาสตร 
ไดแก โครงสรางอะตอม ตารางธาตุ พันธะเคมี สโตอิชิโอเมตรี อุณหพล
ศาสตร สมดุลเคมี จลนศาสตรเคมี และสมบัติของของแข็ง ของเหลว 
และกาซ แนวคิดทางเคมีท่ีเก่ียวของกับพฤติกรรมของวัสดุประเภท
โลหะ เซรามิก พอลิเมอร และวัสดุผสม การใชเหตุผลทางวิทยาศาสตร 
และ การคิดเชิงวิเคราะหทางดานพ้ืนฐานทางเคมีท่ีเก่ียวของกับวัสดุ
ศาสตรสําหรับงานทางดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
                Basic principles of chemistry related to materials 
science; atomic structure, periodic table, chemical bonding, 
stoichiometry; thermodynamics, chemical equilibrium, 
chemical kinetics; properties of solids, liquids, and gases; 
chemical concepts related to the behavior of metals, 
ceramics, polymers, and composites; scientific reasoning and 
analytical thinking in chemistry for robotics and automation 
engineering 
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 1301254 ปฏิบัติการเคมีสําหรับวัสดุศาตร  1(0-2-1) 

 (Chemistry Laboratory for Materials Science) 
 วิชาบังคับกอน :   
 Prerequisites Course:   
                ศึกษาทักษะพ้ืนฐานในการทดลองทางเคมีท่ีเก่ียวของกับ
วัสดุศาสตร เชน การเตรียมสารละลาย การวัดคาความเขมขน การ
วิเคราะหสมบัติของสาร การสังเกตปฏิกิริยาเคมี การวิเคราะหขอมูลเชิง
ปริมาณจากการทดลอง การใชเครื่องมือพ้ืนฐานในการทดลองทางเคมี
ในหองปฏิบัติการอยางปลอดภัย การบันทึกผลและการรายงานผลการ
ทดลอง 
                 Basic laboratory skills in chemistry related to 
materials science; solution preparation, concentration 
measurement, property analysis, chemical reaction 
observation, quantitative data analysis; safe use of basic 
laboratory instruments; recording and reporting experimental 
results. 

 

 1301155 พ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร 3(3-0-6) 
 (Computer Science Fundamentals) 
 วิชาบังคับกอน :   
 Prerequisites Course:   
                 ศึกษาหลักการพ้ืนฐานวิทยาการคอมพิวเตอร แนวคิด
ทางคณิตศาสตรและตรรกะท่ีใชในการแกปญหาดวยคอมพิวเตอร 
ครอบคลุมระบบจํานวน โครงสรางพ้ืนฐานของระบบคอมพิวเตอร การ
ออกแบบข้ันตอนวิธีและผังงาน การวิเคราะหเชิงตรรกะของโครงสราง
ควบคุม ลําดับ การตัดสินใจและการทําซ้ํา แนวคิดเก่ียวกับชนิดขอมูล 
ตัวแปร คาคงท่ี นิพจนและโครงสรางขอมูลเบ้ืองตน การวิเคราะห
ประสิทธิภาพอัลกอรึ ทึม การคิดเชิงตรรกะ และ หลักการทาง
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คณิตศาสตรในการเขียนโปรแกรมเพ่ือแกปญหาเชิงวิศวกรรมและ
วิทยาศาสตร    
                Fundamental principles of computer science; 
mathematical and logical concepts for problem solving with 
computers, number systems, computer system architecture; 
algorithm and flowchart design, logical analysis of control 
structures including sequence, decision, and iteration; data 
types, variables, constants, expressions, and basic data 
structures; algorithm efficiency analysis; logical thinking and 
mathematical principles for programming in engineering and 
science 

 1301256 สถิตยศาสตรและพลศาสตร   3(3-0-6) 
  (Statics and Dynamics) 
  วิชาบังคับกอน :   
 Prerequisites Course:   
                 ศึกษาหลักการพ้ืนฐานของสถิตยศาสตรและพลศาสตรท่ี
เก่ียวของกับระบบวิศวกรรม การวิเคราะหแรงและสมดุลของวัตถุ การ
วิเคราะหโครงสราง ความเสียดทาน และแนวคิดของงานเสมือน 
พลศาสตรของอนุภาคและวัตถุแข็งเกร็ง ไคเนมาติกสและไคเนติกส 
กลไกการเคลื่อนไหว และกฎการเคลื่อนท่ีของนิวตัน การวิเคราะหและ
แกปญหาทางกลศาสตรในระบบหุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมี
เหตุผลและเปนระบบ 
                 Fundamental principles of statics and dynamics 
in engineering systems; force and equilibrium analysis, 
structural analysis, friction, and virtual work concepts; 
dynamics of particles and rigid bodies, kinematics and 
kinetics, motion mechanisms, and Newton's laws of motion; 
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mechanical problem analysis and solution in robotics and 
automation systems with logical and systematic reasoning 

2.2) กลุมวิชาพ้ืนฐานทางวิศวกรรม   
 1301140 โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี 3(3-0-6) 

 (Engineering and Technology Project) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             โครงงานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี เปนการใชความรู
พ้ืนฐานทางวิศวกรรมและเทคโนโลยีมาประยุกตใช เพ่ือวิเคราะหปญหา 
และนําเสนอกรอบแนวความคิดในการแกปญหาท่ีเกิดข้ึนจริงจากสถาน
ประกอบการดวยวิธีการทางวิศวกรรมและเทคโนโลยี 
              Engineering and technology project involves 
applying fundamental knowledge of engineering and 
technology to analyze to resolve problems and to present a 
conceptual framework that utilizes engineering and 
technology method to address the identified problems of an 
establishment. 

 

 1351105 ปฏิ บั ติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมั ติ  1
 1(0-2-1) 
 (Robotics and Automation Engineering Lab 1)  
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 ปฎิบัติการพ้ืนฐานการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร
เบ้ืองตน ข้ันตอนวิธีและผังงาน ระบบจํานวน แบบชนิดขอมูล ตัว
ปฏิบัติการ ตัวแปรคาคงท่ี นิพจนโครงสรางควบคุม ลําดับตัดสินใจ การ
ทําซํ้าโปรแกรมยอย โครงสรางขอมูล การใชงานโปรแกรมคอมพิวเตอร
เพ่ือเแกปญหาพ้ืนฐานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
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                  Basic computer programming practice; 
algorithms and flowcharts, number systems, data types, 
operators, variables, constants, expressions, control 
structures including sequence, decision, and iteration, 
subprograms, data structures; application of computer 
programs for solving fundamental problems in robotics and 
automation engineering. 

 1351106 ปฏิ บั ติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมั ติ  2 
 1(0-2-1) 
 (Robotics and Automation Engineering Lab 2) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 พ้ืนฐานการเ ขียนแบบวิศวกรรม ขอ กําหนดและ
มาตรฐาน ISO พ้ืนฐานของการทํางานดวย ระบบ CAD/CAM/CAE 
ระบบฮารดแวรและระบบปฏิบัติการท่ีใชกับงาน CAD/CAM/CAE การ
ออกแบบ ช้ินงาน 3 มิติ 
                 Fundamentals of engineering drawing, ISO 
specifications and standards; fundamentals of CAD/CAM/CAE 
systems, hardware systems and operating systems used in 
CAD/CAM/CAE; 3D part design. 

 

 1331202 กรรมวิธกีารผลิต    3(3-0-6) 
 (Manufacturing Processes) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 กรรมวิธีการผลิต โครงสรางจุลภาคและสมบัติท่ัวปของ
วัสดุท่ีใชในการผลิต การเลือกใชวัสดุและ การปรับปรุงสมบัติ หลักการ
ของกรรมวิธีการผลิต การหลอ การข้ึนรูป การตัดปาดผิวและการเช่ือม 
ความสัมพันธ ของวัสดุและกรรมวิธีการผลิต 
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Manufacturing processes; microstructure and general 
properties of materials used in manufacturing, material 
selection and property enhancement; principles of 
manufacturing processes including casting, forming, 
machining, and welding; relationship between materials and 
manufacturing processes. 

 1351207 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1        2(2-1-6) 
 (Robotics Engineering Design 1) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 หลักการออกแบบโครงสรางของหุนยนตและเครื่องจักร
โดยใชมาตรฐานอุตสาหกรรม สมบัติของวัสดุ ทฤษฎี  ความเสียหาย 
การออกแบบช้ินสวนทางกลของหุนยนตและเครื่องจักรอยางงาย พิกัด
งานสวมและเกณฑ ความคลาดเคลื่อน การเช่ือม การยึดดวยสลัก
เกลียว ลิ่มและสลัก เพลา สปริง สกรูสงกําลัง แบริ่ง ระบบสง กําลังทาง
เครื่องจักรกลอัตโนมัติและระบบขนสงสินคาอัตโนมัติ โครงงาน
ออกแบบโครงสรางหุนยนตและเครื่องจักรกลอัตโนมัติ 
                 Principles of structural design for robots and 
machines, material properties, failure theory; basic 
mechanical component design for robots and machines, fits 
and tolerance standards, welding, bolted joints, keys and 
pins, shafts, springs, lead screws, bearings; mechanical power 
transmission systems and automated material handling 
systems; structural design project for robots and automated 
machines. 
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 1351208 การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 2 2(2-1-6) 

 (Robotics Engineering Design 2) 
 วิชาบังคับกอน : การออกแบบทางวิศวกรรมหุนยนต 1  
 ( Prerequisites Course:  Robotics Engineering 
 Design 1)  
                 จลศาสตรของเครื่องจักรกล  การวิเคราะหความเร็วและ
ความเรงของช้ินสวนเครื่องจักรกล การวิเคราะหจลนศาสตรและ
พลศาสตรของแรงท่ีกระทําในช้ินสวนเครื่องจักรกล ชุดลูกเบ้ียว ชุด
เฟองทดและกลไกในระนาบตางๆ สมดุลของเครื่องจักรกล  
                 Kinematics of machinery; velocity and 
acceleration analysis of machine components, kinematic and 
dynamic analysis of forces acting on machine parts; cam 
mechanisms, gear trains, and planar mechanisms; 
mechanical equilibrium. 

 

 1351209 พ้ืนฐานอิเล็กทรอนิกสสําหรับระบบอัตโนมัติและหุนยนต
 2(2-1-6) 
 ( Electronics for Robotics and Automation 
 Systems) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 การวิเคราะหและออกแบบวงจรไฟฟากระแสตรง 
อุปกรณสารก่ึงตัวนําและไดโอด วงจรทรานซิสเตอร วงจรขยายพ้ืนฐาน
และวงจรขยายกําลัง  งจรออสซิลเลเตอรและวงจรปอนกําลัง วงจร
แปลงระหวางสัญญาณแอนะล็อกกับสัญญาณดิจิทัล วงจรรวมและการ
ประยุกตใช       
                 Analysis and design of direct current circuits; 
semiconductor devices and diodes, transistor circuits, basic 
amplifier circuits and power amplifier circuits; oscillator 
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circuits and power supply circuits; analog- to- digital and 
digital-to-analog signal conversion circuits; integrated circuits 
and applications. 

 1351210 ระบบไฟฟาสําหรับระบบอัตโนมติัและหุนยนต 2(2-1-6) 
 (Electrical Systems for Robotics and Automation) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            การวิเคราะหและออกแบบวงจรไฟฟาในโรงงานอุตสาหกรรม 
วงจรไฟฟากระแสสลับและไฟฟาหลายเฟสวงจรรีเลย อุปกรณเช่ือมตอ 
ระบบตูไฟควบคุม และการประยุกตใช"     
            Analysis and design of electrical circuits in industrial 

plants; alternating current circuits and applications. 

 

 1351211  เซนเซอรและแอกชูเอเตอรอัจฉริยะสําหรับระบบอัตโนมัติ
และหุนยนต 2(2-1-6) 
 (Smart and Intelligence Sensor and Actuator) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 เทคโนโลยีของอุปกรณตรวจจับ เขน อุปกรณวัดระยะ 
ลิมิตสวิตซอุปกรณตรวจจับวัดระยะทาง อุปกรณตรวจจับวัดแรงกด
และแรงดัน เทคโนโลยีของแอคชูเอเตอรเชน มอเตอร กระแสตรง 
มอเตอรกระแสสลับ ระบบไฮดรอลิกสและระบบ นิวเมติกส ความรู
เบ้ืองตนของการวัดพ้ืนฐาน และการประยุกตใชงาน ชนิดของอุปกรณ
ทํางานในระบบควบคุมและหุนยนตในอุตสาหกรรม ชนิดของอุปกรณ
สื่อสารในระบบอัตโนมัติและการเช่ือมตอระหวางอุปกรณตาง  
 Sensor device technologies such as distance 
measuring devices, limit switches, distance sensors, pressure 
and force sensors; actuator technologies including direct 
current motors, alternating current motors, hydraulic 
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systems, and pneumatic systems; basic knowledge of 
measurement and applications; types of devices used in 
control systems and industrial robotics; types of 
communication devices in automation systems and 
interconnection between devices. 

 1351312 การออกแบบระบบดิจิทัลและลอจิก 3(3-0-6) 
 (Digital System and Logic Design) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ระบบเลขฐาน พีชคณิตบูลีน ตารางความจริงแผนผังคารนอห
วงจรเกทเบ้ืองตน วงจรคอม 
บิเนชันวงจรมัลติเพล็กซวงจรเขารหัสและถอดรหัส วงจรซีเคว็นเชียล 
วงจรนับ วงจรเชิงลําดับดวยเครื่อง 
สถานะจํากัด พ้ืนฐานการใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในการควบคุม
อุปกรณดวย ลอจิกและการประยุกตใชในระบบท่ีเก่ียวของ 
            Number systems, Boolean algebra, truth tables, 
Karnaugh maps, basic gate circuits; combinational circuits, 
multiplexers, encoders and decoders; sequential circuits, 
counters, finite state machine- based sequential circuits; 
fundamentals of microcontroller applications for device 
control using logic, and applications in related systems. 

 

 1351313 ทฤษฎีหุนยนต    3(3-0-6) 
 (Theory of Robotics) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ประวัติความเปนมาของเทคโนโลยีหุนยนต ประเภทของ
หุนยนต สวนประกอบของหุนยนต และเทคโนโลยีหุนยนตในอนาคต 
การวิเคราะหทางพลศาสตร การสรางแบบจ าลองทางคณิตศาสตรของ
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หุนยนต แบบจ าลองไคเนมาติกสแบบตรงและแบบผกผัน จาโคเบียน
เมตริกซการวางแผนการเคลื่อนท่ีของหุนยนต พ้ืนฐานการควบคุม
หุนยนตการน าไปประยุกตใชงาน เชน หุนยนตบริการ หุนยนตท่ีท า
งานรวมกับมนุษย เปนตน"   
                  History of robotics technology, types of robots, 
robot components, future robotics technologies; dynamics 
analysis, mathematical modeling of robots, forward and 
inverse kinematics models, Jacobian matrix, robot motion 
planning; fundamentals of robot control; applications in 
service robots, collaborative robots. 

 1351314 ระบบควบคุมอัตโนมั ติ ในงานอุตสาหกรรม (PLC)
 3(3-0-6) 
 Industrial Automation (PLC) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             ลักษณะท่ัวไปของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร 
ระบบอินพุตและระบบเอาตพุต ปฏิบัติการ ระบบลอจิก การเขียน
โปรแกรมควบคุมการทํางานของพีแอลซี ภาษาท่ีใชในการเขียน
โปรแกรมตามมาตรฐาน IEC 61131-3 คําสั่งพ้ืนฐาน การปฏิบัติการ
ระบบอัตโนมัติควบคุมดวยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร 
              General characteristics of programmable logic 
controllers, input systems and output systems, operations, 
logic systems; programming of PLC operations, programming 
languages according to IEC 61131- 3 standard, basic 
instructions; automation system operations controlled by 
programmable logic controllers. 
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 1351315 จรรยาบรรณและจริยธรรมสําหรับวิศวกร 3(3-0-6) 

 (Engineering Ethic) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ศึกษาหลักจริยธรรม จรรยาบรรณวิชาชีพ และความ
รับผิดชอบของวิศวกรตอสังคม สิ่งแวดลอม และผูมีสวนไดสวนเสีย 
วิเคราะหกรณีศึกษาทางจริยธรรมในงานวิศวกรรม การตัดสินใจเชิง
จริยธรรมในสถานการณท่ีซับซอน การปฏิบัติตามกฎหมาย มาตรฐาน 
และขอกําหนดท่ีเก่ียวของกับวิชาชีพวิศวกรรม รวมถึงการสงเสริมความ
ซื่อสัตย ความโปรงใส และความยั่งยืนในการประกอบวิชาชีพ จริยธรรม
ในการใชปญญาประดิษฐ (AI) ในงานระบบอัตโนมัติและหุนยนต เชน 
ความเปนธรรม ความรับผิดชอบ ความโปรงใส และผลกระทบตอสิทธิ
มนุษยชนและการจางงาน  
              Ethical principles, professional ethics, and 
responsibilities of engineers toward society, environment, 
and stakeholders; ethical case study analysis in engineering, 
ethical decision- making in complex situations; compliance 
with laws, standards, and regulations related to the 
engineering profession; promotion of integrity, transparency, 
and sustainability in professional practice; ethical 
considerations in the use of artificial intelligence in robotics 
and automation systems, including fairness, accountability, 
transparency, and impact on human rights and employment. 
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 1351216 ปฏิ บั ติการวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมั ติ  3 

 1(0-2-1) 
 (Robotics and Automation Engineering Lab 3) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            หลักการอานสเกล เครื่องมือวัดละเอียด การตัดเฉือนโลหะ
และชนิดของวัสดุมีดตัด การ ปฏิบัติการลับคมตัด การข้ึนรูปช้ินสวน
เครื่องกลดวยเครื่องมือกล ช้ินสวนและกลไกการทํางานของ 
เครื่องจักรกล ไดแก เครื่องกลึง เครื่องไส เครื่องกัด และเครื่องเจียระไน 
การปฏิบัติงานผลิตช้ินสวนดวย เครื่องมือกล และการเช่ือม ความ
ปลอดภัยในการปฏิบัติงาน การบํารุงรักษาเครื่องมือ การใชวิธีการทาง
วิทยาศาสตรเพ่ือ การวิเคราะหและแกปญหาท่ีเกิดข้ันในการปฏิบัติงาน
เครื่องมือกล       
            Reading scale principles, precision measuring 
instruments; metal cutting and types of cutting tool 
materials, tool sharpening operations; mechanical part 
forming using machine tools; components and mechanisms 
of machinery including lathe, planer, milling machine, and 
grinding machine; part manufacturing operations using 
machine tools and welding; safety in operations, tool 
maintenance; application of scientific methods for analysis 
and problem solving in machine tool operations. 
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2.3) กลุมวิชาเฉพาะทางวิศวกรรมสําหรับสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัต ิ

 1351320 พลศาสตรของระบบและการควบคุม 3(3-0-6) 
 (System Dynamics and Controls) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             ศึกษาแบบจําลองทางพลศาสตรของระบบ การตอบสนอง
ของระบบ บทนําสูระบบควบคุม ลักษณะสมบัติและสมรรถนะของ
ระบบควบคุมปอนกลับ เสถียรภาพของระบบปอนกลับเชิงเสน หลัก
สําคัญของการปอนกลับ วิธีรูทโลคัส การวิเคราะหและออกแบบระบบ
ควบคุมในโดเมนเวลา การวิเคราะหเสถียรภาพและการชดเชยโดยใช
วิธีการตอบสนองความถ่ี และการใชคอมพิวเตอรในการออกแบบระบบ
ควบคุม 
             Dynamic modeling of systems, system response; 
introduction to control systems, characteristics and 
performance of feedback control systems; stability of linear 
feedback systems, fundamental principles of feedback, root 
locus method; time- domain analysis and design of control 
systems; frequency response analysis and compensation; 
computer-aided control system design. 

 

 1351321 ระบบสมองกลฝงตัวและอินเทอร เน็ตของสรรพสิ่ ง
 3(3-0-6) 
 (Embedded Systems and Internet of Things) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                ศึกษาโครงสรางการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอรชนิด
ตาง ๆ การออกแบบระบบสมองกลฝงตัวโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร 
ระบบปฏิบัติการเวลาจริง การประยุกตไมโครคอนโทรลเลอรท้ังดาน
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ฮารดแวรและซอฟตแวร หลักการของอินเทอรเน็ตของสรรพสิ่ง การ
เช่ือมตอเครือขาย และการประยุกตใช IoT สําหรับงานอุตสาหกรรม 
                 Microcontroller architecture of various types; 
embedded system design using microcontrollers; real- time 
operating systems; microcontroller applications in both 
hardware and software; principles of the Internet of Things, 
network connectivity, and industrial IoT applications. 

 1351322 ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพสําหรับหุนยนต 3(3-0-6) 
 (Physical AI for Robotics) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             ศึกษาหลักการพ้ืนฐานของปญญาประดิษฐเชิงกายภาพ 
(Physical AI) และการออกแบบระบบหุนยนตท่ีไดรับแรงบันดาลใจ
จากชีววิทยา การวิเคราะหกลไกการเคลื่อนไหวเปนจังหวะผาน 
Central Pattern Generators (CPGs)   การสรางแบบจําลองเ ชิง
คํานวณเพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุนยนต  การศึกษากลไกการ
ปรับตัวโดยใชเครือขายฮอรโมนเทียม (Artificial Hormone Networks 
- AHNs) เพ่ือตอบสนองตอสิ่งแวดลอม การบูรณาการสถาปตยกรรม
การควบคุมแบบ CPG-AHN  และการประยุกตใชการเรียนรูเสริมกําลัง 
(Reinforcement Learning) เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพและความสามารถ
ในการปรับตัวของหุนยนตในสถานการณจริง  และการประยุกตใช
ปญญาประดิษฐเชิงกายภาพในดานตางๆในอนาคต 
             Fundamental principles of physical artificial 
intelligence and biologically inspired robotic system design; 
rhythmic motion mechanism analysis through central 
pattern generators (CPGs), computational modeling for robot 
locomotion control; adaptive mechanism study using 
artificial hormone networks ( AHNs)  for environmental 
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response; integration of CPG- AHN control architecture; 
reinforcement learning applications to enhance performance 
and adaptability of robots in real- world scenarios; future 
applications of physical artificial intelligence in various 
domains. 

 1351423 การพัฒนาซอฟตแวรสําหรับวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติโดยใชระบบปฏิบัติการหุนยนต (ROS2)        3(3-0-6) 
 ( Software Development for Robotics and 
 Automation using ROS2) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             การออกแบบและพัฒนาซอฟตแวรเชิงวัตถุ การสรางสวนตอ
ประสานกราฟกกับผูใช การเช่ือมตอกับฐานขอมูล การเขียนโปรแกรม
แบบมัลติเทรด การจัดการโครงการซอฟตแวร การพัฒนา Node, 
Topic, Service และ Action บน ROS2 การใชงานไลบรารีหุนยนต 
การจําลองระบบดวย Gazebo และ RViz การเช่ือมตอเซ็นเซอรและ
แอคชูเอเตอร การออกแบบระบบนําทางเบ้ืองตน และการประยุกตใช
ปญญาประดิษฐในระบบอัตโนมัติ เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบ 
                 Object- oriented software design and 
development, graphical user interface creation, database 
connectivity, multithreaded programming, software project 
management; development of Node, Topic, Service, and 
Action on ROS2, utilization of robotics libraries, system 
simulation using Gazebo and RViz, sensor and actuator 
integration, basic navigation system design; application of 
artificial intelligence in automation systems to enhance 
system performance. 
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 1351424 การวิเคราะหและบูรณาการระบบ                3(3-0-6) 

             การผลิตอัจฉริยะ  
 (Smart Industrial Systems Analysis and  
 Integration) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ศึกษาหลักการและแนวคิดพ้ืนฐานของวิศวกรรมอุตสาหการ 
( Industrial Engineering) การวิเคราะหกระบวนการทํางานและ
ประเมินประสิทธิภาพ เพ่ือปรับปรุงกระบวนการการผลิต และการ
ประกอบในภาคอุตสาหกรรม การออกแบบระบบอัตโนมัติท่ีเหมาะสม
กับบริบทของโรงงานอัจฉริยะ (Smart Factory) มาตรฐานการ
ออกแบบเซลลหุนยนต (Robot Cell Design) และการบูรณาการระบบ 
การวิเคราะหตนทุน การประเมินความคุมทุน และการจัดทําขอกําหนด
ทางเทคนิค (TOR) เพ่ือนําเสนอแนวทางการพัฒนาและลงทุนในระบบ
หุนยนตและระบบอัตโนมัติอยางมีประสิทธิภาพและสามารถนําไปใชได
จริง 
             Fundamental principles and concepts of industrial 
engineering; work process analysis and performance 
evaluation for improving manufacturing and assembly 
processes in industrial sectors; design of automation systems 
suitable for smart factory contexts; cost analysis, investment 
evaluation, and preparation of technical specifications (TOR) 
for proposing effective and practical development and 
investment strategies in robotics and automation systems. 
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 1(0-2-1) 
 (Robotics and Automation Engineering Lab 4) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            พ้ืนฐานของหุนยนตอุตสาหกรรม การเคลื่อนท่ีของหุนยนต 
การตั้งคาเครื่องมือปลายแขนหุนยนต การวางแผนการเคลื่อนท่ีของ
หุนยนต การเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนต การประยุกตใชโปรแกรม
สําเร็จรูปสําหรับหุนยนตอุตสาหกรรม ขอกําหนดดานความปลอดภัยใน
การใชหุนยนต 
             Fundamentals of industrial robots; robot motion, 
end- effector configuration, robot motion planning, robot 
programming; application of industrial robot software 
packages; safety requirements in robot utilization. 

 

2.4) กลุมวิชาโครงงานทางวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ   
 1351426 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมั ติ  1

 1(0-3-0)  
 (Robotics and Automation Engineering Project 1)  
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             การพัฒนาระบบเพ่ือแกปญหาดวยวิธีการทางวิศวกรรม
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ เอกสารในการออกแบบระบบท่ีจําเปน
ท้ังหมด การสํารวจโลกแหงการสรางสรรค การเรียนรู ข้ันตอนการ
ประดิษฐ วัตถุประสงคของการออกแบบ การวางแผนโครงงาน การ
ทดสอบแนวความคิดเบ้ืองตน การพัฒนาและทดสอบตนแบบ การ
สัมนาโครงงาน 
             Robotics and automation engineering approaches 
in systems development; system design documents; 
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exploring creative spaces; learning processes of invention: 
creative design objective, project planning; testing basic idea, 
developing and verifying of prototypes; project seminar. 

 1351427 โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมั ติ  2
 2(0-6-0)  
 (Robotics and Automation Engineering Project 2)  
 วิชาบังคับกอน : โครงงานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
 อัตโนมัติ 2  
 (Prerequisites Course:  Robotics and Automation 
 Engineering Project 2) 
            การพัฒนาระบบเพ่ือแกปญหาดวยวิธีการทางวิศวกรรม
หุนยนตและระบบอัตโนมัติ กระบวนการอันสรางสรรคในการออกแบบ
หุนยนต กลไกและช้ินสวนทางกล การใช อุปกรณตรวจจับและ
ขับเคลื่อน ระบบไฟฟาและการเขียนโปรแกรมบนระบบฝงตัวและการ
เช่ือมตอกับอุปกรณตาง ๆ รวมท้ังการทดสอบและติดตั้ง   
             Robotics and automation engineering approaches 
in systems development; creative robot design process; 
mechanism and mechanical part; use of sensors and 
actuators, electrical systems and embedded systems 
programming; interfacing to devices: testing and installation. 
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2.5) กลุมวิชาการเรียนรูภาคปฏบัิติ 
 1301152 การเรียนรูภาคปฏิบัติสําหรับวิศวกรและนักเทคโนโลยี

 3(0-40-0) 
 ( Work- based Learning for Engineers and 
 Technologists) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
 การฝกภาคปฏิบัติในสถานประกอบการ เพ่ือเรียนรูทักษะการ
สื่อสาร และการปรับตัวใหเขากับระบบการทํางานของหนวยงาน 
ทํางานรวมกับผูรวมงาน และผูใชบริการในสภาพการทํางานจริง 
 Practical training at establishment to learn 
communication and adaptation skills within the 
organization's system, collaborate with colleagues, and serve 
customers in real work environments. 
 

 

 1352354 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ 
 อัตโนมัติ 1 3(0-40-0)  
 ( Work- based Learning in Robotics and 
 Automation Engineering 1 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
             ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  กับ
ผูประกอบการ บริษัท โรงงาน หรือหนวยงานราชการ หรือรัฐวิสาหกิจ 
ท่ีสาขาวิชาฯ เห็นชอบ มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 150 ช่ัวโมง 
นักศึกษาจะตองสงรายงานการฝกงาน ใหแกอาจารยท่ีปรึกษา โดย
สถาบันฯ จะตองมีการจัดเตรียมอาจารยนิเทศกกอนการเขาฝกงานใน
สถานประกอบการ พรอมท้ังมีคาตอบแทนใหตามความเหมาะสม เพ่ือ
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เปนการประสานงานความเขาใจกับสถานประกอบการถึงวัตถุประสงค
ท่ีแทจริง ในการเขาฝกงาน และจัดทําโครงงานของนักศึกษารวมดวย  
                  Robotics and automation engineering internship 
program in organization, government office or state 
enterprise in the approval of faculty; training period is not 
less than 150 hours; students have to submit a training 
report; supervisors who are assigned by the institute, 
coordinate with establishments to understand the objective 
of practical training and involve in a student’s project. 

 1352355 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 2 3(0-40-0)  
 ( Work- based Learning in Robotics and 
 Automation Engineering 2 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ  กับ
ผูประกอบการ บริษัท โรงงาน หรือหนวยงานราชการ หรือรัฐวิสาหกิจ 
ท่ีสาขาวิชาฯ เห็นชอบ มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 150 ช่ัวโมง 
นักศึกษาจะตองสงรายงานการฝกงานและนําเสนอผลการดําเนินงาน 
ใหแกอาจารยท่ีปรึกษา โดยสถาบันฯ จะตองมีการจัดเตรียมอาจารย
นิ เทศกกอนการเข าฝกงานในสถานประกอบการ พรอม ท้ังมี
คาตอบแทนใหตามความเหมาะสม เพ่ือเปนการประสานงานความ
เขาใจกับสถานประกอบการถึงวัตถุประสงคท่ีแทจริง ในการเขาฝกงาน 
และติดตามความคืบหนาโครงงานของนักศึกษาดวย 
              Robotics and automation engineering internship 
program in organization, government office or state 
enterprise in the approval of faculty; training period is not 
less than 150 hours; students have to submit a training report 
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and present a progress; supervisors who are assigned by the 
institute, coordinate with establishments to understand the 
objective of practical training and track the project progress. 

 1352456 การเรียนรูภาคปฏิบัติดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบ
อัตโนมัติ 3    6(0-40-0)  
 ( Work- based Learning in Robotics and 
 Automation Engineering 3 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            ฝกงานดานวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติท่ีสถาน
ประกอบการ ท่ีไดรับความรวมมือกับทางสถาบันฯ เพ่ือทําโครงงานทาง
วิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ ตามท่ีไดรับมอบหมาย สรางองค
ความรูในงานท่ีไดรับมอบหมายจริง และพัฒนาทักษะในการทํางาน
รวมกับผู อ่ืน เพ่ือเตรียมความพรอมในการประกอบอาชีพตอไปใน
อนาคต มีกําหนดระยะเวลาไมนอยกวา 1040 ช่ัวโมง หรือไมนอยกวา 
7 เดือน โดยนักศึกษาตองสงรายงานสรุปการฝกภาคปฏิบัติใหแก
อาจารยท่ีปรึกษา  
             Robotics and automation engineering internship 
program in corporate establishments with the institute; in 
order to assign robotics and automation engineering project, 
to gain the knowledge from an actual problem and improve 
co- working skill; be well prepared for a career in the future; 
training period is not less than 1040 hours or 7 months; 
students have to submit advisor the completed practical 
training. 
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 2.6) กลุมวิชาเลือกเฉพาะสาขาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ 
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 1353415 การออกแบบเคร่ืองมือสําหรับหุนยนตและระบบอัตโนมัติ

 3(3-0-6) 
 ( Tool Design for Robots and Automation 
 Systems)   
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                ประวัติความเปนมาของเทคโนโลยีสวนเครื่องมือสําหรับ
หุนยนต การยึดจับวัตถุของสิ่งมีชิวิต การควาและยึดจับวัตถุรูปทรงตาง 
ๆ การออกแบบสวนยึดจับประเภทตาง ๆ แบบจําลองไคเนมาติกสของ
น้ิวและมือมนุษย หลักการปลอยวัตถุ การรับรูและการควบคุมสําหรับ
สวนยึดจับ การประยุกตใชงานสวนยึดจับในเครื่องจักรและหุนยนต
อุตสาหกรรม ความปลอดภัยในการใชงาน 
                 Historical overview of robot gripper technology; 
grasping of natural systems; grasping and holding objects; 
various types of gripper design; kinematics model of human’s 
hand and finger; object releasing; perception and control of 
grippers; gripper application in automation and industrial 
robot; safety requirements. 

 

 1353416 การมองเห็นของเคร่ืองจักร 3(3-0-6) 
 (Machine Vision)    
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                  การเลือกอุปกรณทางภาพ  การรับขอมูลของภาพ การ
กรองสัญญาณภาพและการปรับปรุงคุณภาพสัญญาณ การประมวล
ภาพสีในระดับพิกเซล การแบงสวนภาพ การหาขอบหาจุดเดนภายใน
ภาพ การจับความเคลื่อนไหวของวัตถุ การจําแนกตัวอักษรในภาพ การ
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หาความแตกตางของภาพ การวัดระยะทางโดยใชสัญญาณภาพ การ
ประยุกตใชในงานควบคุม การตอและการทํางานรวมกันของกลองกับ
หุนยนต การประยุกตใชการมองเห็นของเครื่องจักรในงานอุตสาหกรรม 
                 Introduction to machine vision; image 
acquisition; image signal filtering and conditioning; dot pixel 
processing; image segmentation; edge detection and 
interested point tracking; motion capture; character 
recognition; picture comparing; distance measurement by 
image signal; interfacing and cooperate between camera and 
robots, application of machine vision in industrial field. 

 1353417 การวิเคราะหระบบงานอุตสาหกรรม 3(3-0-6) 
 Analysis of Industrial Processes and Systems 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                  ศึกษาหลักการและเทคนิคพ้ืนฐานของวิศวกรรมอุตสา
หกา ร ในการ วิ เ คร า ะห ร ะบบกา รผลิ ตและกา รประกอบใน
ภาคอุตสาหกรรม การวิเคราะหกระบวนการทํางาน การวัดเวลา การ
จัดสมดุลสายการผลิต การวิเคราะหตนทุน และการประเมิน
ประสิทธิภาพของระบบการผลิต หลักเศรษฐศาสตรวิศวกรรมเพ่ือการ
ตัดสินใจลงทุนและความคุมคาในการลงทุนเพ่ือปรับปรุงกระบวนการ
ผลิต 
                 Principles and basic techniques of industrial 
engineering for analyzing manufacturing and assembly 
systems in industrial sectors; work process analysis, time 
measurement, production line balancing, cost analysis, and 
performance evaluation of manufacturing systems; 
engineering economics for investment decision- making and 
cost-effectiveness evaluation in process improvement. 
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 1353418 ระบบการสื่อสารในงานอุตสาหกรรมสําหรับหุนยนตและ

ระบบอัตโนมัติ     3(3-0-6) 
 Industrial Communication for Robotics and 
Automation Systems 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 ศึกษาหลักการและเทคโนโลยีการสื่อสารในระบบ
อัตโนมัติอุตสาหกรรม การเช่ือมตอระหวางเครื่องจักรกับเครื่องจักร 
(Machine-to-Machine: M2M) และเครื่องจักรกับหุนยนต (Machine-
to-Robot: M2R) ผานโปรโตคอลอุตสาหกรรม เชน Modbus, CAN, 
EtherCAT, OPC UA และ MQTT การออกแบบระบบสื่อสารท่ีมีความ
นาเ ช่ือถือ ปลอดภัย และรองรับการทํางานแบบเรียลไทม การ
ประยุกตใชเทคโนโลยี IoT และการจําลองสถานการณจริงในโรงงาน
อัจฉริยะ (Smart Factory) เพ่ือออกแบบและประยุกตใชระบบการ
สื่อสารในงานหุนยนตและระบบอัตโนมัติได 
                 Principles and technologies of communication in 
industrial automation systems; machine- to- machine ( M2M) 
and machine- to- robot ( M2R)  connectivity via industrial 
protocols such as Modbus, CAN, EtherCAT, OPC UA, and 
MQTT; design of reliable, secure, and real- time 
communication systems; application of IoT technologies and 
real- world simulation in smart factories for designing and 
implementing communication systems in robotics and 
automation. 
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 1353419 วิทยาการหุนยนตและระบบอัตโนมัติในงานอวกาศ

 3(3-0-6) 
 (Space Robotics and Automation System) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                หลักการวิศวกรรมหุนยนตอวกาศ หุนยนตปฏิบัติการใน
วงโคจร  (Orbital Robotics)  และหุ นยนตสํ ารวจดาว เคราะห  
(Planetary Robotics) การออกแบบและควบคุมแขนกลและยาน
สํารวจอัตโนมัติ การวิเคราะหสภาพทางของอวกาศและปจจัยท่ี
เก่ียวของเพ่ือการควบคุมการปฏิบัติการของหุนยนตอวกาศ 
                 Principles of Space Robotics; Orbital Robotics, 
Planetary Robotics; Design and control of robotic arms and 
autonomous exploration vehicles; Analysis of space terrain 
conditions and related factors for the control of space 
robotic operations. 
 

 

 1353420 การทํางานรวมกันของหุนยนตและมนุษย 3(3-0-6) 
 (Human-Robot Interraction) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                 ศึกษาหลักการและแนวคิดของการปฏิสัมพันธระหวาง
มนุษยและหุนยนต (HRI) ครอบคลุมดานจิตวิทยาการรับรู การสื่อสาร 
และพฤติกรรมของมนุษยท่ีมีผลตอการออกแบบหุนยนต ศึกษาเทคนิค
การรับรูของหุนยนต (perception) , การประมวลผลการโตตอบ 
(interaction processing) และการออกแบบอินเทอรเฟซแบบมัลติ
โหมด(multimodal interfaces) เชน การสั่งงานดวยเสียง ทาทาง 
และการแสดงอารมณ ประกอบการทดลองดวยซอฟตแวรและ
ฮารดแวรจริง (เชน ROS, OpenCV, Speech/Emotion Recognition) 
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เพ่ือพัฒนาตนแบบระบบ HRI ท่ีสามารถโตตอบกับมนุษยไดอยาง
เหมาะสมและตระหนักถึงจริยธรรม ความปลอดภัย และผลกระทบทาง
สังคมจากการใชเทคโนโลยีดังกลาว 
                   Study of principles and concepts of Human-
Robot Interaction ( HRI) ; Cognitive psychology, 
communication, and human behavior influencing robot 
design; Robot perception, interaction processing, and design 
of multimodal interfaces, such as voice commands, gestures, 
and emotion expression; Practical experiments using real 
software and hardware (e.g., ROS, OpenCV, speech/emotion 
recognition)  to develop HRI system prototypes capable of 
appropriate human interaction, with awareness of ethics, 
safety, and social impacts of such technologies. 

 1353421 เทคโนโลยีซีเอ็นซี    3(3-0-6) 
 (CNC Technology) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            พัฒนาการของเครื่องจักรซีเอ็นซีขอดีอดีและขอจํากัดของ
เครื่องมือกลซีเอ็นซี ระบบวัดขนาดเพลา งาน แนวแกนหมุนและ
แนวแกนปอนยอย ระบบควบคุมซีเอ็นซี การเขียนโปรแกรมซีเอ็นซี 
การชดเชยขนาด เครื่องมือตัด การสั่งงานโปรแกรม 
             Development of CNC machines; advantages and 
limitations of CNC machine tools; measurement systems, 
coordinate systems, spindle and feed axes, CNC control 
systems; CNC programming; tool compensation and offsets; 
cutting tools; and program execution. 
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 1353422 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีหุนยนต  3(3-0-6) 

 (Selected Topic for Robot Technology) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
                หัวขอดานวิศวกรรมหุนยนตข้ันสูงครอบคลุมเน้ือหาของ
เทคโนโลยีปจจุบัน หัวเรื่องอาจเปลี่ยนแปลงตามความเหมาะสมในแต
ละภาคการศึกษา 
                 Topics of advanced robotics engineering cover 
current interest and/or new technology, topics can be varied 
according to the suitability of each academic semester. 

 

 1353423 หัวขอคัดสรรทางเทคโนโลยีระบบอัตโนมัติ 3(3-0-6) 
 ( Selected Topic for Automation System 
 Technology) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            หัวขอดานระบบอัตโนมัติ ข้ันสูงครอบคลุมเ น้ือหาของ
เทคโนโลยีปจจุบัน หัวเรื่องอาจเปลี่ยนแปลงตามความเหมาะสมในแต
ละภาคการศึกษา 
            Topics of advanced automation systems cover 
current interest and/or new technology topics can be varied 
according to the suitability of each academic semester. 
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 1353424 หัวขอคัดสรรทางการโปรแกรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ

 3(3-0-6) 
 ( Selected Topic for Robotics and Automation 
 System Programming) 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี  
 (Prerequisites Course: None)  
            หัวขอดานการพัฒนาซอฟแวรสําหรับหุนยนตหรือระบบ
อัตโนมัติครอบคลุมเน้ือหาของเทคโนโลยีปจจุ บัน หัวเรื่องอาจ
เปลี่ยนแปลงตามความเหมาะสมในแตละภาคการศึกษา 
            Topics of software development for robots or 
automation systems cover current interest and/ or new 
technology, topics can be varied according to the suitability 
of each academic semester. 
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ภาคผนวก ง 
1. คําส่ังสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน ท่ี 253/2568 

เร่ือง แตงตั้งคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

  สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570 

2. รายงานการประชุมคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมหุนยนตและระบบอัตโนมัติ หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2570  

3. คําส่ังสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน ท่ี 222/2566 
เร่ือง แตงตั้งคณะกรรมการวิชาการ สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน 

4. คําส่ังสถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน ท่ี 029/2567 
เร่ือง แตงตั้งคณะกรรมการวิชาการ สถาบันการจัดการปญญาภิวัฒน  
ดานเภสัชศาสตร (เพิ่มเติม) 
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