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หมวดที่ 1 ข้อมูลทั่วไป 
 

1. รหัสและชื่อหลักสูตร 
 ภาษาไทย   : หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ 
 ภาษาอังกฤษ : Master of Engineering Program in Automation Engineering 
 
2. ช่ือปริญญาและสาขาวิชา 
 ชื่อเต็ม (ภาษาไทย)   : วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต (วิศวกรรมอัตโนมัติ) 
 ชื่อย่อ (ภาษาไทย)       : วศ.ม. (วิศวกรรมอัตโนมัติ) 
 ชื่อเต็ม (ภาษาอังกฤษ)  : Master of Engineering (Automation Engineering) 
 ชื่อย่อ (ภาษาอังกฤษ)   : M.Eng. (Automation Engineering) 
 
3. วิชาเอก 
 ไม่มี  
 
4. จ านวนหน่วยกิตที่เรียนตลอดหลักสูตร 
  36  หน่วยกิต   
 
5. รูปแบบของหลักสูตร 
 5.1 รูปแบบ 
  หลักสูตรระดับปริญญาโท  หลักสูตร 2 ปี แผน ก แบบ ก 2  
 5.2 ภาษาท่ีใช้  
 หลักสูตรจัดการศึกษาเป็นภาษาไทย  
 5.3 การรับเข้าศึกษา  
 รับทั้งนักศึกษาไทยและนักศึกษาต่างชาติที่ใช้ภาษาไทยได้ 
 5.4 ความร่วมมือกับสถาบันอ่ืน  
  ไม่มี 
 5.5 การให้ปริญญาแก่ผู้ส าเร็จการศึกษา 
 ให้ปริญญาเพียงสาขาวิชาเดียว 
 
6. สถานภาพของหลักสูตรและการพิจารณาอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตร    
 -  หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2564  
 -  ปรับปรุงจากหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัต ิฉบับปี พ.ศ. 2559 
 -  เปิดสอนภาคการศึกษาท่ี 1 ปีการศึกษา 2564  
 -  ได้พิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการประจ าส่วนงานวิชาการ คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
     ในการประชุมครั้งที่ 6/2563 เมือ่วันที่ 17 เดือน มิถุนายน พ.ศ. 2563 
 -  ได้พิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการบริหารบัณฑิตวิทยาลัย 
    ในการประชุมครั้งที่ 4/2563 เมื่อวันที่ 1 เดือน กรกฎาคม พ.ศ. 2563 
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 -  ได้พิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการประจ าบัณฑิตวิทยาลัย 
ในการประชุมครั้งที่ 5/2563 การประชุมผ่านสื่ออิเล็กทรอนิกส์                                       
เมือ่วันที่ 24 เดือน สิงหาคม พ.ศ. 2563 

 -  ได้รับความเห็นชอบจากสภาวิชาการ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 
     ในการประชุมครั้งที่ 9/2563 เมื่อวันที่ 19 เดือนตุลาคม พ.ศ. 2563 
 -  ได้รับอนุมัติหลักสูตรจากสภามหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ  
     ในการประชุมครั้งที่ 9/2563 เมื่อวันที่ 21 เดือนตุลาคม พ.ศ. 2563 
 
7. ความพร้อมในการเผยแพร่หลักสูตรที่มีคุณภาพและมาตรฐาน 
 หลักสูตรจะได้รับการเผยแพร่ว่าเป็นหลักสูตรที่มีคุณภาพและมาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิ
ระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ พ.ศ. 2552 ในปีการศึกษา พ.ศ. 2565  
 
8. อาชีพที่สามารถประกอบได้หลังส าเร็จการศึกษา 
 8.1 บุคลากรทางการศึกษา 
 8.2 อาชีพอิสระ  
 8.3 ธุรกิจส่วนตัว  
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9. ช่ือ นามสกุล ต าแหน่ง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 
ล าดับ

ที ่
ชื่อ-นามสกุล ต าแหน่งทาง

วิชาการ 
คุณวุฒิ (สาขาวิชา) สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา ปี พ.ศ. ที่

ส าเร็จ
การศึกษา 

1 นายนที ทองอุ่น 
 

ผู้ช่วย
ศาสตราจารย ์

D.Eng. (Information 
 Processing) 
วศ.ม.  (วิศวกรรมการวดัคุม) 
 
วศ.บ.  (วิศวกรรมระบบ
 เครื่องมือวัด) 

Tokyo Institute of Technology, 
Japan 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า     
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า   
พระนครเหนือ 

2558 
 

2550 
 

2547 

2 นายไชยนรินทร์ 
อัครวโรดม 

ผู้ช่วย
ศาสตราจารย ์

ปร.ด.  (เทคโนโลยีพลังงาน) 
 
วศ.ม.  (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
อส.บ.  (เทคโนโลยีไฟฟ้า
 อุตสาหกรรม) 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
ธนบุรี 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
ธนบุรี 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า   
พระนครเหนือ 

2552 
 

2548 
 

2546 

3 นายสาธิต     
มังคลาจารย ์

อาจารย ์ วศ.ด.  (เทคโนโลยี
 วิศวกรรมไฟฟ้าและ
 สารสนเทศ) 
วศ.ม.  (วิศวกรรมอัตโนมัติ) 
 
วศ.บ.  (วิศวกรรมระบบ
 เครื่องมือวัด) 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
ธนบุรี 
 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า     
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
พระนครเหนือ 

2561 
 
 

2556 
 

2553 

 

 

หมายเหตุ ล าดับที่ 1 ประธานหลักสตูร 
10. สถานที่จัดการเรียนการสอน 
 มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ  
 
11. สถานการณ์ภายนอกหรือการพัฒนาที่จ าเป็นต้องน ามาพิจารณาในการวางแผนหลักสูตร 
 11.1 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจ  

สถานการณ์หรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจที่จ าเป็นในการวางแผนหลักสูตรได้พิจารณาจากการ
ประเมินสถานการณ์การเปลี่ยนแปลงที่มีผลต่อยุทธศาสตร์ชาติ 20 ปี (พ.ศ. 2561-2580) ที่ได้ก าหนด
วิสัยทัศน์ว่า “ประเทศไทยมีความมั่นคง มั่งคั่ง ยั่งยืน เป็นประเทศพัฒนาแล้ว ด้วยการพัฒนาตามหลัก
ปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียง” โดยมีการวางกรอบยุทธศาสตร์การพัฒนาไว้ 6 ด้านด้วยกัน ได้แก่      
(1) ยุทธศาสตร์ชาติด้านความมั่นคง (2) ยุทธศาสตร์ชาติด้านการสร้างความสามารถในการแข่งขัน     
(3) ยุทธศาสตร์ชาติด้านการพัฒนาและเสริมสร้างศักยภาพทรัพยากรมนุษย์ (4) ยุทธศาสตร์ชาติด้านการ
สร้างโอกาสและความเสมอภาคทางสังคม (5) ยุทธศาสตร์ชาติด้านการสร้างการเติบโตบนคุณภาพชีวิตที่
เป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อม และ (6) ยุทธศาสตร์ชาติด้านการปรับสมดุลและพัฒนาระบบการบริหารจัดการ
ภาครัฐ โดยยุทธศาสตร์ชาติทั้ง 6 ด้านนี้ เป็นพื้นฐานในการจัดท าแผนพฒันาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ
ฉบับที่ 12 (พ.ศ. 2560-2564) ซึ่งเป็นการก าหนดแผนการด าเนินการตามยุทธศาสตร์ต่าง ๆ แบ่ง
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ออกเป็น 10 ยุทธศาสตร์ โดยมียุทธศาสตร์ที่ 3 การสร้างความเข้มแข็งทางเศรษฐกิจและแข่งขันได้อย่าง
ยั่งยืนเป็นสถานการณ์หรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจเพื่อการวางแผนพัฒนาหลักสตูรวิศวกรรมอัตโนมัติ  

ยุทธศาสตร์ด้านการสร้างความเข้มแข็งทางเศรษฐกิจและแข่งขันได้อย่างยั่งยืน เน้นการพัฒนาและ
ใช้วิทยาศาสตร์ เทคโนโลยีและนวัตกรรมขั้นก้าวหน้าที่เข้มข้นมากขึ้น การพัฒนาเศรษฐกิจดิจิทัล     
การพัฒนาและยกระดับคุณภาพของก าลัง และความคิดสร้างสรรค์ในการขยายฐานเศรษฐกิจและฐาน
รายได้ใหม่ควบคู่กับการเพ่ิมผลิตภาพของฐานการผลิตและบริการเดิม รวมทั้งการต่อยอดการผลิตและ
บริการเดิมโดยใช้ดิจิทัล และเทคโนโลยีอัจฉริยะ  

 11.2 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรม  
แผนพัฒนาฯ ฉบับที่  12 ยุทธศาสตร์ที่  1 การเสริมสร้างและพัฒนาศักยภาพทุนมนุษย์ ได้         

บ่งชี้ให้เห็นว่าสถานการณ์หรือการพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรมที่ต้องค านึงถึงคือการที่ประเทศไทย
เตรียมที่จะก้าวเข้าสู่สังคมผู้สูงอายุอย่างสมบูรณ์เมื่อสิ้นสุดแผ่นพัฒนาฯ ฉบับที่ 12 นี้ ท าให้จะเกิดการ
ขาดแคลนแรงงานทักษะสูงที่มีความสามารถเฉพาะด้าน ในขณะที่แรงงานที่มีทักษะต่ าจะเริ่มตกงาน 
เนื่องจากการปฏิวัติอุตสาหกรรมไปสู่ยุคอุตสาหกรรม 4.0 ด้วยสภาพสังคมในสภาวะเช่นที่กล่าวมานี้ 
จะต้องเร่งสร้างแรงงานที่มีทักษะสูงเข้าสู่ตลาดแรงงานให้มากข้ึน โดยเฉพาะอย่างยิ่งทักษะที่เก่ียวข้องกับ
เทคโนโลยีอัตโนมัติที่จะตอบโจทย์ยุคอุตสาหกรรม 4.0 อย่างชัดเจน นอกจากนี้  ผลกระทบของ
วัฒนธรรมต่างชาติที่คนไทยได้รับผ่านสังคมยุคดิจิทัลก็เป็นประเด็นส าคัญ เนื่องจากคนไทยจ านวน      
ไม่น้อยยังไม่สามารถคัดกรองเพ่ือเลือกรับวัฒนธรรมได้อย่างเหมาะสม ท าให้เกิดปัญหาเรื่องค่านิยม 
ทัศนคติ และพฤติกรรมในการด าเนินชีวิต การพัฒนาในระยะต่อไปจึงต้องให้ความส าคัญกับการ
วางรากฐานการพัฒนาคนให้มีสุขภาพกายและใจที่ดี มีทักษะทางสมอง ทักษะการเรียนรู้ และทักษะชีวิต 
เพ่ือให้เติบโตอย่างมีคุณภาพ ควบคู่กับการพัฒนาคนไทยในทุกช่วงวัยให้เป็นคนดี มีคุณธรรมจริยธรรม   
มีระเบียบวินัย มีจิตส านึกที่ดีต่อสังคมส่วนรวม มีทักษะความรู้และความสามารถปรับตัวเท่าทันกับการ
เปลี่ยนแปลงรอบตัวที่รวดเร็ว บนพ้ืนฐานของการมีสถาบันทางสังคมท่ีเข้มแข็ง 
  นอกจากนี้ประเด็นเรื่องสังคมนวัตกรรมก็ได้มีการกล่าวถึงในแผนพัฒนาฯ ฉบับที่ 12 ยุทธศาสตร ์
ที่ 8 การพัฒนาวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิจัย และนวัตกรรม ซึ่งการพัฒนาดังกล่าวจ าเป็นอย่างยิ่งที่
จะต้องมีการลงทุนเพ่ือการวิจัยและพัฒนา โดยก าหนดประเด็นวิจัยที่ตอบโจทย์การยกระดับศักยภาพ
การผลิตของทั้งภาคเกษตรและภาคอุตสาหกรรม รวมทั้งพัฒนานวัตกรรมที่จะยกระดับคุณภาพสังคม
และการด ารงชีวิตของประชาชน โดยเฉพาะอย่างยิ่งกลุ่มผู้สูงอายุ และผู้ด้อยโอกาสทางสังคม ดังนั้น จึง
ต้องให้ความส าคัญกับการใช้องค์ความรู้ทางวิทยาศาสตร์ ผลงานวิจัยและพัฒนา ความก้าวหน้าทาง
เทคโนโลยี นวัตกรรมและความคิดสร้างสรรค์อย่างเข้มข้นทั้งในภาคธุรกิจ ภาครัฐ และภาคประชาสังคม 
รวมทั้งให้ความส าคัญกับการพัฒนาสภาวะแวดล้อมหรือปัจจัยพ้ืนฐานที่เอ้ืออ านวยทั้งการลงทุนด้านการ
วิจัยและพัฒนา การพัฒนาบุคลากรวิจัย โครงสร้างพ้ืนฐานทางวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี และการ
บริหารจัดการ เพ่ือช่วยขับเคลื่อนการพัฒนาประเทศให้ก้าวสู่เป้าหมายดังกล่าว 

  
12. ผลกระทบจากข้อ 11.1 และ 11.2 ต่อการพัฒนาหลักสูตรและความเกี่ยวข้องกับพันธกจิของมหาวิทยาลัย 
 12.1 การพัฒนาหลักสูตร  

จากปัจจัยที่ได้กล่าวถึงในข้อ 11.1 และ 11.2 หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชา
วิศวกรรมอัตโนมัติ (หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2564) จึงถูกพัฒนาขึ้นให้สอดคล้องกับยุทธศาสตร์การสร้าง
ความเข้มแข็งทางเศรษฐกิจและแข่งขันได้อย่างยั่งยืน ยุทธศาสตร์การเสริมสร้างและพัฒนาศักยภาพทุน
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มนุษย์ และยุทธศาสตร์การพัฒนาวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิจัย และนวัตกรรม เพ่ือให้บัณฑิตของ
หลักสูตรมีทักษะพ้ืนฐานต่าง ๆ   ที่จ าเป็นต่อการท างานทางด้านระบบอัตโนมัติ ไม่ว่าจะเป็นความรู้
เกี่ยวกับระบบหุ่นยนต์ ระบบควบคุมอัตโนมัติ หรือพ้ืนฐานทางคณิตศาสตร์และวิทยาศาสตร์ที่จะเป็น
องค์ความรู้ในการท างานวิจัยที่ดี และจัดให้มีการศึกษาที่มีการค้นคว้า คิดอย่างเป็นระบบ วิจัยเพ่ือหา
ค าตอบทีมี่ความน่าเชื่อถือ และสามารถเผยแพร่ให้เป็นประโยชน์ต่อสาธารณะ  

 12.2 ความเกี่ยวข้องกับพันธกิจของมหาวิทยาลัย  
การพัฒนาหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ (หลักสูตรปรับปรุง 

พ.ศ. 2564) มุ่งหมายให้เกิดมหาบัณฑิตที่มีคุณภาพ สามารถใช้ความรู้ความสามารถทางด้านระบบ
อัตโนมัติในการพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมของประเทศไทย ส่งเสริมให้เกิดการวิจัยและพัฒนางานวิจัยที่
สอดคล้องกับความต้องการของประเทศ และที่ส าคัญคือเน้นการส่งเสริมให้บัณฑิตได้ตระหนักถึง
ความส าคัญของการมีคุณธรรมจริยธรรม ปฏิบัติตนภายใต้จรรยาบรรณทางวิชาชีพ มีความซื่อสัตย์ สุจริต 
และเสียสละ เป็นคนดีของสังคม โดยทั้งหมดนี้สอดคล้องกับพันธกิจของมหาวิทยาลัยที่ก าหนดไว้คือ 
“ผลิตบัณฑิตที่พึงประสงค์ วิจยัและพัฒนา บริการวิชาการแก่สังคม ท านุบ ารุงศิลปะและวัฒนธรรม”  

 

13. ความสัมพันธ์กับหลักสูตรอื่นที่เปิดสอนในคณะ/ภาควิชาอ่ืนของมหาวิทยาลัย  
 13.1 กลุ่มวิชา/รายวิชาในหลักสูตรที่เปิดสอนโดยคณะ/ภาควิชา/หลักสูตรอื่น (ถ้ามี) 
   ไม่มี 
 13.2 กลุม่วิชา/รายวิชาในหลักสูตรทีเ่ปิดสอนให้คณะ/ภาควิชา/หลักสูตรอื่นต้องมาเรียน (ถ้ามี) 
   ไม่มี 
 13.3 การบริหารจัดการ  
   ไม่มี 
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หมวดที่ 2 ข้อมูลเฉพาะของหลักสูตร 
 
1. ปรชัญา ความส าคัญ และวัตถุประสงค์ของหลักสูตร 
 1.1 ปรัชญา  

หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ (หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2564) 
มุ่งผลิตมหาบัณฑิตที่มีความเชี่ยวชาญและจรรยาบรรณทางวิชาการและวิชาชีพ ตลอดจนมีความสามารถ
ในการท างานเป็นทีม    ด้วยการบูรณาการ  องค์ความรู้ด้านวิศวกรรมอัตโนมัติและพัฒนาต่อยอด
เทคโนโลยีให้เกิดประโยชน์กับภาคอุตสาหกรรมและการพัฒนาประเทศ โดยส่งเสริมให้เกิดการศึกษา 
ค้นคว้า สามารถประยุกต์องค์ความรู้พื้นฐานและความรู้ขั้นสูงด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ เพ่ือให้เกิดการวิจัย
และนวัตกรรมอย่างมีระบบ 

 1.2 ความส าคัญ 
สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติเป็นกลไกด้านหนึ่งของการขับเคลื่อนการพัฒนาภาคอุตสาหกรรมที่มุ่ง

การปรับโครงสร้างอุตสาหกรรมให้มีคุณภาพและยั่งยืน โดยโครงสร้างการผลิตเปลี่ยนจากการใช้แรงงาน
เข้มข้นไปสู่การใช้เทคโนโลยีที่สูงขึ้น วิศวกรรมอัตโนมัติเป็นสาขาทางด้านวิศวกรรมศาสตร์ที่มีลักษณะ
เป็นพหุ วิทยาการที่ ก่ อให้ เกิดวิธีการด าเนิน งานอย่ างประหยัดและมีประสิทธิภาพส าหรับ
ภาคอุตสาหกรรมและภาคส่วนทางด้านเทคโนโลยี ด้วยการผสานความรู้ทางด้านวิศวกรรมและการ
บริหารจัดการเข้าด้วยกัน 

 1.3 วัตถุประสงค์ 
   มุ่งผลิตมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ ให้มีคุณลักษณะดังต่อไปนี้ 

1. สามารถใช้ดุลยพินิจในการจัดการปัญหาทางด้านคุณธรรม จริยธรรมเชิงวิชาการและวิชาชีพ   
ที่ซับซ้อน 

2. สามารถอภิปรายและน าความรู้ทางทฤษฎีและหลักการที่ส าคัญทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ    
ไปใช้ไดอ้ย่างเหมาะสม 

3. สามารถประมวลความรู้ และประยุกต์ใช้ความรู้โดยใช้เทคนิควิจัยอย่างเป็นระบบ เพ่ือท าการ
วิจัย บูรณาการ และเผยแพร่เพื่อให้เกิดประโยชน์แก่ภาคอุตสาหกรรมและการพัฒนาประเทศ 

4. มีทักษะในการสร้างความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลทั้ งในบทบาทของผู้น าและผู้ร่วมทีมท างาน 
รวมทัง้มคีวามรับผิดชอบที่ด ี

5. มีทักษะการสื่อสารอย่างมีประสิทธิภาพกับกลุ่มคนที่มาจากหลากหลายวัฒนธรรม 
 1.4 จุดเด่นเฉพาะของหลักสูตร 

 หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ (หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 
2564) มุ่งเนน้ให้นักศึกษาท าผลงานวิจัยทีเ่ป็นรูปธรรม สามารถน าผลงานไปต่อยอดให้เป็นประโยชน์ต่อ
อุตสาหกรรม เกษตรกรรม และสังคมในภาพรวมได้  

 1.5 ความคาดหวังของผลลัพธ์การเรียนรู้เมื่อสิ้นปีการศึกษา  
 ชั้นปีที่ 1   

- นักศึกษามีความรู้ในเนื้อหารายวิชาที่สามารถน าไปต่อยอดงานวิจัย 
- นักศึกษามีความรู้ความเขา้ใจในการสืบค้นบทความวิชาการ 
- นักศึกษามีหัวข้อวิจัยที่พร้อมจะด าเนินการ 

     ชั้นปีที่ 2  
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- นักศึกษาด าเนินการวิจัยแล้วเสร็จ สามารถสรุปผลการวิจัยได้อย่างสมเหตุสมผล 
- นักศึกษาได้น าเสนอผลงานวิจัยในที่ประชุมวิชาการ หรือตีพิมพ์ในวารสารวิชาการ 
- นักศึกษาจัดท าเล่มวิทยานิพนธ์แล้วเสร็จ 

 
2. แผนพัฒนาปรับปรุง 
แผนการพัฒนา/เปลี่ยนแปลง กลยุทธ์ หลักฐาน/ตัวบ่งชี้ 

การปรับปรุงหลักสูตรให้ทันสมัย
สอดคล้องกับความก้าวหน้าทาง
วิศวกรรมอัตโนมัติและความ
ต้องการของประเทศ  
 
 

- ศึกษาการเปลี่ยนแปลงเทคโนโลยีตาม
มาตรฐานระดับสากลทางด้านวิศวกรรม
อัตโนมัติหรือสาขาอ่ืน ๆ ทีเ่กี่ยวข้อง
รวมทั้งส่งเสริมให้อาจารยใ์ช้เทคโนโลยี
ใหม ่ๆ ประกอบการเรียนการสอน 

- ติดตามการเปลี่ยนแปลงความต้องการ
ในภาคอุตสาหกรรม แล้วน ามาปรับ
ขบวนวิชาการเรียนการสอนให้
สอดคล้อง  

- เอกสาร OBE 3 และ OBE 5 
- รายงานผลประเมินความพึงพอใจ

ของมหาบัณฑิตแต่ละรุ่นที่ส าเร็จ
การศกึษาท่ีมีต่อคุณภาพหลักสูตร 

- รายงานผลประเมินภาวะการได้
งานท าของมหาบัณฑิตแต่ละรุ่นที่
ส าเร็จการศึกษา 

- รายงานผลประเมินความพึงพอใจ
ของผู้ประกอบการที่มีต่อ
มหาบัณฑิตที่ส าเร็จการศึกษาและ
เข้าท างานในสถานประกอบการ
นั้น ๆ 

การตรวจสอบและปรับปรุง
หลักสูตรให้มีคุณภาพตามกรอบ
มาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษา
แห่งชาติ  

- จัดท าหลักสูตรให้สอดคล้องกับกรอบ
มาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษา
แห่งชาติ 

- ติดตามประเมินหลักสูตรอย่างสม่ าเสมอ 

- เอกสารการปรับปรุงหลักสูตร 
 
- รายงานผลการประเมินหลักสูตร 

การส่งเสริมและกระตุ้นให้อาจารย์
สามารถก้าวทันความก้าวหน้าของ
เทคโนโลยีที่เกี่ยวขอ้งหรือเป็นผู้น า
ในการสร้างองค์ความรู้ใหม่ทางด้าน
วิศวกรรมอัตโนมัติ 

- ส่งเสริมและกระตุ้นให้อาจารย์มีการ
พัฒนาศักยภาพทั้งด้านการเรียนการ
สอน และการวิจัย เพ่ือสั่งสมความ
เชี่ยวชาญในสาขาวิศวกรรมอัตโนมัติ
หรือสาขาอ่ืน ๆ ที่เก่ียวข้อง  

- ใบรับรอง ประกาศนียบัตร การเข้า
ร่วมอบรม สัมมนาหรือประชุม
วิชาการ 
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หมวดที่ 3 ระบบการจัดการศึกษา การด าเนินการ และโครงสร้างของหลักสูตร 
 
1. ระบบการจัดการศึกษา 
 1.1 ระบบ  
  ระบบทวิภาค  โดย 1 ปีการศึกษาแบ่งออกเป็น 2 ภาคการศึกษาปกติ  1 ภาคการศึกษาปกติ     
มีระยะเวลาศึกษาไม่น้อยกว่า 15 สัปดาห์ 
 1.2 การจัดการศึกษาภาคฤดูร้อน 
  ไม่มี    
 1.3 การเทียบเคียงหน่วยกิตในระบบทวิภาค 
  ไม่มี    
 
2. การด าเนินการหลักสูตร 
 2.1 วัน-เวลาในการด าเนินการเรียนการสอน 
 ภาคการศึกษาที่ 1  เดือนมิถุนายน-กันยายน 
 ภาคการศึกษาที่ 2  เดือนพฤศจิกายน-กุมภาพันธ์ 
 ในเวลาราชการ วันจันทร์-ศุกร์    เวลา  08.00-16.00 น. 
 นอกเวลาราชการ วันจันทร์-ศุกร์    เวลา  16.00-21.00 น. 
  วันเสาร์-อาทิตย์ เวลา 09.00-16.00 น. 
 2.2 คุณสมบัติของผู้เข้าศึกษา 
  2.2.1 ส าเร็จการศึกษาระดับปริญญาตรีหรือเทียบเท่า ด้านวิศวกรรมศาสตร์ ครุศาสตร์ วิทยาศาสตร์ 
หรืออุตสาหกรรมศาสตร์ สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟ้า สาขาวิชาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ สาขาวิชาวิศวกรรม
โทรคมนาคม สาขาวิชาวิศวกรรมสารสนเทศ สาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องกล สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ 
สาขาวิชาวิศวกรรมวัดคุม สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ สาขาวิชาวิศวกรรมควบคุม สาขาวิชา
วิศวกรรมระบบเครื่องมือวัด สาขาวิชาวิศวกรรมการผลิต หรือเทียบเท่า 
  2.2.2 ผู้ที่ไม่อยู่ในเกณฑ์ดังกล่าวให้อยู่ในดุลพินิจของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 
  2.2.3 คุณสมบัติอ่ืน ๆ เป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 
ว่าด้วยการศกึษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2560 และฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
 2.3 ปัญหาของนักศึกษาแรกเข้า  
  2.3.1 นักศึกษาแรกเข้าไม่มีหัวข้องานวิจัยที่ชัดเจน 
 2.4 กลยุทธ์ในการด าเนินการเพ่ือแก้ไขปัญหา/ข้อจ ากัดของนักศึกษาในข้อ 2.3 
  2.4.1 ก าหนดให้นักศึกษาต้องศกึษาในรายวิชาสัมมนา 1 ในภาคการศึกษาแรก เพ่ือให้ได้มีเวลา
ค้นคว้างานวิจยัทีน่ักศึกษาสนใจตั้งแต่เข้ามา 
  2.4.2 สนับสนุนให้อาจารย์ผู้สอนทุกท่านได้น าเสนอความเชี่ยวชาญของตนเอง เพื่อเปิดโอกาสให้
นักศึกษาได้เข้าถึงงานวิจัยที่อาจจะเป็นที่สนใจได้ 

2.5 แผนการรับนักศึกษาและผู้ส าเร็จการศึกษาในระยะ 5 ปี 
แผน ก แบบ ก 2  

ระดับชั้นปี 
จ านวนนักศึกษาแต่ละปีการศึกษา (คน) 

2564 2565 2566 2567 2568 
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ปีที ่1 20 20 20 20 20 
ปีที่ 2 - 20 20 20 20 
รวม 20 40 40 40 40 

บัณฑิตที่คาดว่าจะส าเร็จการศึกษา - 20 20 20 20 
 2.6 งบประมาณตามแผน 
  2.6.1 งบประมาณรายรับ (หน่วย : บาท)   

รายละเอียดรายรับ 
ปีงบประมาณ 

2564 2565 2566 2567 2568 
งบประมาณแผ่นดิน - - - - - 
งบประมาณเงินรายได้ 440,000 660,000 660,000 660,000 660,000 

รวมรายรับ 440,000 660,000 660,000 660,000 660,000 
 2.6.2 งบประมาณรายจ่าย (หน่วย : บาท) 

หมวดเงิน 
ปีงบประมาณ 

2564 2565 2566 2567 2568 
ก. งบด าเนินการ      

เงินเดือน 1,205,000 1,241,000 1,278,000 1,317,000 1,356,000 
ค่าตอบแทน - - - - - 
ค่าใช้สอย 100,000 100,000 100,000 100,000 100,000 
ค่าวัสดุ 100,000 100,000 100,000 100,000 100,000 
เงินอุดหนุน - - - - - 
รายจ่ายอืน่ ๆ - - - - - 

รวม (ก) 1,405,000 1,441,000 1,478,000 1,517,000 1,556,000 
ข. งบลงทุน      

ค่าครุภัณฑ์ 200,000 200,000 200,000 200,000 200,000 
ค่าท่ีดิน - - - - - 
ค่าสิ่งก่อสร้าง - - - - - 

รวม (ข) 200,000 200,000 200,000 200,000 200,000 
รวม (ก) + (ข) 1,605,000 1,641,000 1,678,000 1,717,000 1,756,000 

จ านวนนกัศึกษา * 20 40 40 40 40 
ค่าใช้จ่ายในการผลิตมหาบัณฑิตต่อหัวต่อปี (สูงสุด) 66,000 บาท 
 
 2.7 ระบบการศึกษา 
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   แบบชั้นเรียน และเป็นไปตามขอ้บังคบัมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ      
ว่าด้วยการศึกษาระดบับัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2560 และฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
 2.8 การเทียบโอนหน่วยกิต รายวิชาและการลงทะเบียนเรียนข้ามมหาวิทยาลัย  
  เป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ ว่าด้วยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2560 และฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
  
3. หลักสูตรและอาจารย์ผู้สอน 
 3.1 หลักสูตร 
  จ านวนหน่วยกิต รวมตลอดหลักสูตร 36 หน่วยกิต 
  แผน ก แบบ ก 2 
   หมวดวิชาบังคับ 15 หน่วยกิต 
   วิชาบังคับ 3 หน่วยกิต 
   วิทยานิพนธ์ 12 หนว่ยกิต 
   หมวดวิชาเลือก 21 หน่วยกิต 
   วิชาเลือกทางคณิตศาสตร์ 6 หน่วยกิต 
   วิชาเลือกเฉพาะสาขา 9 หน่วยกิต 
   วิชาเลือกทั่วไป 6 หน่วยกติ 

รวมตลอดหลักสูตร 36 หน่วยกิต 
 

   
 
 
 
  รายวิชาในแต่ละหมวดวิชาและจ านวนหน่วยกิต 
 หมวดวิชาบังคับ        15  หน่วยกิต 
 วิชาบังคับ 
 รหัสวิชา  ชื่อวิชา      หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตนเอง) 
010735901 ระเบยีบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม        1(1-0-2) 
   (Engineering Research Methodology) 
010735902 สัมมนา 1          1(0-2-1) 
   (Seminar I) 
010735903 สัมมนา 2          1(0-2-1) 
   (Seminar II) 
010735922 วิทยานิพนธ์        12 
   (Thesis)  
  
 หมวดวิชาเลือก        21  หนว่ยกิต 
  วิชาเลือกทางคณิตศาสตร์       6  หน่วยกิต 
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  ให้เลือกเรียนจากรายวิชาต่อไปนี้ 
 รหัสวิชา  ชื่อวิชา      หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตนเอง)
010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับวิศวกร        3(3-0-6) 
   (Computational Technique for Engineers) 
010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต์         3(3-0-6) 
   (Applied Mathematics) 
010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ์         3(3-0-6) 
   (Matrix Analysis) 
010735104 ตัวแปรสุ่มและกระบวนการสโตแคสติก       3(3-0-6) 
   (Random Variables and Stochastic Processes) 
010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบทางคณิตศาสตร์       3(3-0-6) 
   (Mathematical System Modeling) 
  วิชาเลือกเฉพาะสาขา       9  หน่วยกิต
  ให้เลือกเรียนจากรายวิชาต่อไปนี้ 
 รหัสวิชา  ชื่อวิชา      หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตนเอง)
010735201 ทฤษฎีการควบคุม         3(3-0-6) 
   (Control Theory) 
010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์ของแขนกล       3(3-0-6) 
   (Kinematics and Dynamics of Manipulator) 
010735203  ปัญญาประดิษฐ์          3(3-0-6) 
   (Artificial Intelligence) 
010735204 การประมวลผลภาพ         3(3-0-6) 
   (Image Processing) 
010735205 การวัดและวิเคราะห์ข้อมูลส าหรับงานวิศวกรรม      3(3-0-6) 
   (Measurement and Data Analysis for Engineering)  
010735206 เครื่องมือวัดและการควบคุมอุตสาหกรรม       3(3-0-6) 
   (Industrial Instrumentation and Control) 
010735207 ตัวตรวจจับสัญญาณและตัวกระตุ้น        3(3-0-6) 
   (Sensors and Actuators)  
010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัติ         3(3-0-6) 
   (Automation Technology) 
010735209 การควบคุมกระบวนการ         3(3-0-6) 
   (Process Control) 
010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ       3(3-0-6) 
   (Selected Topic in Automation Engineering) 
 
  วิชาเลือกทั่วไป        6  หน่วยกิต 
  ให้เลือกเรียนจากรายวิชาต่อไปนี้ หรือรายวิชาใด ๆ ที่เปิดสอนในหลักสูตรนี้ 
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 รหัสวิชา  ชื่อวิชา      หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาค้นคว้าด้วยตนเอง)
010735301 วิศวกรรมระบบควบคุมแบบอิเล็กทรอนิกส์       3(3-0-6) 
   (Electronics Control System Engineering) 
010735302 การประมวลผลสัญญาณเชิงดิจิทัล        3(3-0-6) 
   (Digital Signal Processing) 
010735303 การควบคุมแบบทนทานและปรับตวัเองได้       3(3-0-6) 
   (Robust and Adaptive Control) 
010735304 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลังและการประยุกต์ใช้งาน      3(3-0-6) 
   (Power Electronic Devices and Its Applications) 
010735305 การประยุกต์ใช้การประมวลผลสัญญาณดิจิทลัในระบบไฟฟ้าก าลัง    3(3-0-6) 
   (Digital Signal Processing Applications in Power System) 
010735306 โครงข่ายอนิเทอร์เน็ตทุกสรรพสิ่งในงานอุตสาหกรรม      3(3-0-6) 
   (Wireless Industrial IoT Networks) 
 
แผนการศึกษา 
 แผน ก แบบ ก 2 

ปีที่ 1 ภาคการศึกษาที่ 1 
 รหัสวิชา ชื่อวิชา          หนว่ยกติ (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตวัเอง) 
0107351xx วิชาเลือกทางคณิตศาสตร์ 3(3-0-6) 
 (Elective Course in Mathematics) 
0107351xx วิชาเลือกทางคณิตศาสตร์ 3(3-0-6) 
 (Elective Course in Mathematics) 
0107352xx วิชาเลือกเฉพาะสาขา 3(3-0-6) 
 (Engineering Elective Course) 
0107353xx วิชาเลือกทั่วไป 3(3-0-6) 
 (General Elective Course) 
010735901 ระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม 1(1-0-2) 
 (Engineering Research Methodology) 
010735902 สัมมนา 1 1(0-2-1) 
 (Seminar 1) 

รวม  14   หน่วยกิต 
 

ปีที่ 1 ภาคการศึกษาที่ 2 
 รหัสวิชา ชื่อวิชา          หนว่ยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตวัเอง) 
0107352xx วิชาเลือกเฉพาะสาขา 3(3-0-6) 
 (Engineering Elective Course) 
0107352xx วิชาเลือกเฉพาะสาขา 3(3-0-6) 
 (Engineering Elective Course) 
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0107353xx วิชาเลือกท่ัวไป 3(3-0-6) 
 (General Elective Course) 
010735903 สัมมนา 2 1(0-2-1) 
 (Seminar 2) 

รวม  10   หน่วยกิต 
ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่ 1 

 รหัสวิชา ชื่อวิชา        หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตัวเอง) 
010735922 วิทยานิพนธ์ 3 
 (Thesis) 

รวม  3   หน่วยกิต 
 

ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่ 2 
 รหัสวิชา ชื่อวิชา       หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาค้นคว้าด้วยตัวเอง) 
010735922 วิทยานิพนธ์ 9 
 (Thesis) 

รวม  9   หน่วยกิต 
 
ค าอธิบายรายวิชา 
010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับวิศวกร 3(3-0-6) 
 (Computational Technique for Engineers) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 

 การค านวณของคอมพิวเตอร์  ผลเฉลยของสมการไม่เชิงเส้น  การแก้ระบบสมการเชิงเส้น  
ฟังก์ชันประมาณค่า  การหาอนุพันธ์และปริพันธ์เชิงตัวเลข  ผลเฉลยเชิงตัวเลขของสมการเชิงอนุพันธ์สามัญ 
 Computer arithmetic; solution of nonlinear equation; solving linear equation 
system; approximating function; numerical differentiation and integration; numerical 
solution of ordinary differential equation. 
 
010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต์  3(3-0-6) 
 (Applied Mathematics) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 

 วิธีฟังก์ชันของกรีน  แคลคูลัสของการแปรผัน  วิธีของเรย์ลีย์-ริทซ์  วิธีผลต่างแบบไฟไนต์และ
วธิีการไฟไนต์เอลิเมนต์ ความน่าจะเป็นและการกระจายของข้อมูล การวิเคราะห์การถดถอย  

 Green’s function method; calculus of variation; Rayleigh-Ritz method; finite 
difference and finite element method; probabilistic and distribution of data; regression 
analysis. 
010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ์  3(3-0-6) 
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 (Matrix Analysis) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 ระบบสมการเชิงเส้น การกระท าแบบแถว การแยกตัวประกอบแบบแอลยู  ผลคูณภายใน 
ปริภูมิเวกเตอร์ แรงค์ การตั้งฉากและสมบัติต่าง ๆ  ดีเทอร์มิเนนต์  ไอเกนเวกเตอร์และค่าไอเกน การ
วิเคราะห์เมทริกซ์ส าหรับสมการผลต่างและสมการ เชิงอนุพันธ์ เมทริกซ์เดฟฟินิตเชิงบวก การแยก
องค์ประกอบด้วยค่าซิงกูลาร์ 
 Linear equation system; row operation; LU decomposition; inner product; 
vector space; rank; orthogonality and its properties; determinant; eigenvector and 
eigenvalue; matrix analysis of difference and differential equations; positive definite matrix; 
singular value decomposition. 
 
010735104 ตัวแปรสุ่มและกระบวนการสโตแคสติก  3(3-0-6) 
 (Random Variables and Stochastic Process) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 ทฤษฎีความน่าจะเป็น  ตัวแปรสุ่ม  ตัวแปรสุ่มแบบหลายตัวแปร  ฟังก์ชันของตัวแปรสุ่ม           
ค่าคาดการณ์  ทฤษฎีลิมิต  กระบวนการแบบสุ่มและการวิเคราะห์  ทฤษฎีการประมาณ  ทฤษฎีการตัดสินใจ 
กระบวนการสโตแคสติก 
 Probability theory; random variable; multi-random variable; function of 
random variable; expectation; limit theorem; random process and analysis; estimation 
theory; decision theory; stochastic process. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบทางคณติศาสตร์  3(3-0-6) 
 (Mathematical System Modeling) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ ระบบทางไฟฟ้า ระบบทางกล ระบบผสมระหว่างทางกล-ไฟฟ้า 
สมการแบบพลวัต ตัวแบบเชิงสถิต ิสมการเชิงอนุพันธ์ ตัวแบบทฤษฎีเกมส์ ผลตอบสนองจากอินพุตหลายรูป 
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 Mathematical model; electrical system, mechanical system, electro-
mechanical system; dynamical equation, statistical model, differential equation, game 
theory model, response from various types of inputs. 
 
010735201 ทฤษฎีการควบคุม  3(3-0-6) 
 (Control Theory) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ระบบทางไฟฟ้าและระบบทางกล สมบัติของระบบควบคุมแบบ
ป้อนกลับ ทางเดินราก วิธีการเราท์เฮอร์วิทซ์ การแสดงปริภูมิสถานะ ระบบที่สามารถควบคุมได้ ระบบที่
สามารถสังเกตได้  
 Mathematical models for electrical system and mechanical system; 
characteristic of feedback control system; root locus; Routh-Hurwitz method; state-space 
representation; controllable system; observable system. 
 
010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์ของแขนกล  3(3-0-6) 
 (Kinematics and Dynamics of Manipulator) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 จลนศาสตร์แบบไปหน้าและแบบย้อนกลับ  แรงบิดแบบสถิตและแบบพลวัต  การวางแผน
เส้นทาง การออกแบบแขนกล การออกแบบระบบควบคุม 
 Forward and inverse kinematics; static and dynamic torque; trajectory 
planning; manipulator design; control system design. 
 
 
 
010735203 ปัญญาประดิษฐ์  3(3-0-6) 
 (Artificial Intelligence) 
 วิชาบังคับก่อน : 010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ์ 
 Prerequisite : 010735103 Matrix Analysis 
 การเรียนรู้แบบมีและไม่มีผู้สอน การเรียนรู้แบบต้นไม้ตัดสินใจ โครงข่ายประสาท วิธีการ
เพ่ือนบ้านใกล้สุด การลดมิติ การแยกกลุ่ม ซัพพอร์ทเวกเตอร์แมชชีน การให้เหตุผลเชิงความน่าจะเป็น
ส าหรับปัญญาประดิษฐ์ โครงข่ายเบยส์เชี่ยน การเรียนรู้เชิงสถิติ 
 Supervised and unsupervised learning; decision tree learning; neural network; 
nearest neightbor methods; dimensionality reduction; clustering; support vector machine; 
probabilistic reasoning in artificial intelligence; Bayesian networks; statistical learning. 
 
010735204 การประมวลผลภาพ  3(3-0-6) 
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 (Image Processing) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 การได้มาและเตรียมภาพก่อนการประมวลผล เทคนิคการวิเคราะห์ภาพ การแปลงภาพ  การ
รู้จ าสิ่งของ  งานวิจัยขั้นสูงเกี่ยวกับการรับรู้ภาพของเครื่องจักร กล้องสแกนภาพ การเชื่อมต่อระหว่างมนุษย์
กับเครื่องจักร 
 Image acquisition and preprocessing; image analysis techniques; image 
transforms; object recognition; advanced research in machine vision; scanning image 
camera; human machine interface. 
 
010735205 การวัดและวิเคราะห์ขอ้มูลส าหรับงานวิศวกรรม  3(3-0-6) 
 (Measurement and Data Analysis for Engineering) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 

 ระบบการวัด  การสอบเทียบและการตอบสนอง  สถิติและความน่าจะเป็นในการวัด        
การวิเคราะห์ความไม่แน่นอน  การถดถอยและสหสัมพันธ์ การวิเคราะห์สัญญาณดิจทัิล 

 Measurement system; calibration and response; probability and statistics in 
measurement; uncertainty analysis; regression and correlation; digital signal analysis. 
 
 
010735206 เครื่องมอืวัดและการควบคมุอุตสาหกรรม  3(3-0-6) 
 (Industrial Instrumentation and Control) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 การวัดทางไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์  การวัดพารามิเตอร์ของกระบวนการ ตัวควบคุมและ
ระบบควบคุมกระบวนการอัตโนมัติ  ทรานสมิตเตอร์  ตัวบันทึกและระบบการวัดระยะไกล  คอมพิวเตอร์
ช่วยในการวัดและระบบควบคุม การเลือกเครื่องมือวัดและการตรวจรับ 
 Electrical and electronic measurement; process parameter measurement; 
automatic process control system and controller; transmitter; telemetry system and 
recorder; computer-aided measurement and control system; instrument selection and 
commissioning. 

 
010735207 ตัวตรวจจับสัญญาณและตัวกระตุ้น  3(3-0-6) 
 (Sensors and Actuators) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
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 หลักการเครื่องมือตรวจจับ การส่งและการบันทึกข้อมูลที่ตรวจจับได้  ตัวกระตุ้นทางไฟฟ้า  
ตัวกระตุ้นแบบนิวเมติกและแบบไฮดรอลิก  การวิเคราะห์พลวัตและการควบคุมของตัวเลียนแบบ การ
ออกแบบตัวตรวจจับและตัวกระตุ้น อุปกรณ์ทางแสง 
 Sensor principles; transmission and recording of sensing data; electrical 
actuators; pneumatic and hydraulic actuator; dynamical analysis and control of 
manipulator; sensor and actuator design; optical device. 
 
010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัติ  3(3-0-6) 
 (Automation Technology) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 หลักการของเทคโนโลยีอัตโนมัติ  ตัวควบคุมเชิงตรรกะที่สามารถควบคุมได้ (พีแอลซี)  การ
สื่อสารแบบดจิทิัล  การควบคุมแบบป้อนกลับ ระบบลม การสื่อสารระหว่างมนุษย์และเครื่องจักรกล 
 Principles of automation technology; Programmable Logic Controllers (PLC); 
digital communication; feedback control; pneumatic system; man-machine communication. 
 
010735209 การควบคุมกระบวนการ  3(3-0-6) 
 (Process Control) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 

 แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของกระบวนการควบคุม เทคนิคการแก้ปัญหา ระบบพลวัต 
หลักการควบคุมแบบป้อนกลับ การวิเคราะห์เสถียรภาพ ผลตอบสนองในเชิงความถี่ การออกแบบระบบ
ควบคุม เทคนิคการควบคุมข้ันสูง 

 Mathematical modeling of processes; solution technique; dynamical systems; 
feedback control concept; stability analysis; frequency response; control system design; 
advanced control technique. 
 
010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัต ิ  3(3-0-6) 
 (Selected Topic in Automation Engineering) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 หัวข้อที่น่าสนใจต่างๆ ที่ทนัสมัย  ซ่ึงเก่ียวกับวิศวกรรมอัตโนมัติ 
 Topics of current interest in the field of automation engineering. 
 
010735301 วิศวกรรมระบบควบคมุแบบอิเล็กทรอนิกส์  3(3-0-6) 
 (Electronics Control System Engineering) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
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 ระบบควบคุม ผลตอบสนองพลวัตของระบบ สมบัติของส่วนประกอบในระบบควบคุม      
ตัวตรวจจับสัญญาณและตัวแปรสัญญาณ วงจรปรับปรุงสัญญาณแอนะล็อก ตัวควบคุมแบบอิเล็กทรอนิกส์ 
การปรับค่าพารามิเตอร์ที่เหมาะสมส าหรับตัวควบคุมวงจรฟังก์ชันพิเศษ  
 Control system; dynamical response of system; property of control system’s 
component; sensor and transducer; analog signal conditioning circuit; electronic controller; 
optimal parameters tuning for special function circuit controller. 
 
 
 
 
010735302 การประมวลผลสัญญาณเชิงดิจิทัล  3(3-0-6) 
 (Digital Signal Processing) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 ทฤษฎีของสัญญาณและระบบเวลาแบบไม่ต่อเนื่อง การวิเคราะห์สเปกตรัมในโดเมนความถี่ 
การแปลงฟูเรียร์แบบไม่ต่อเนื่อง การแปลงฟูเรียร์แบบเร็ว การแปลงแซด การกรองแบบดิจิทัล การออกแบบ
ตัวกรองแบบดจิิทลั 
 Theory of discrete-time signal and systems; discrete spectrum analysis in 
frequency domaim; discrete Fourier transform; fast Fourier transform; Z-transform; digital 
filtering; digital filtering design. 
 
010735303 การควบคุมแบบทนทานและปรับตัวเองได ้  3(3-0-6) 
 (Robust and Adaptive Control) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 การระบุ เอกลักษณ์ ระบบ  ทฤษฎีการควบคุมแบบเหมาะสุด  การควบคุมเชิงเส้น        
แบบคว็อดดราติก  การควบคุมแบบทนทาน  การควบคุมแบบปรับได ้
 System identification; optimal control theory; linear quadratic control; robust 
control; adaptive control. 
 
010735304 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลังและการประยุกต์ใช้งาน  3(3-0-6) 
 (Power Electronic Devices and Its Application) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 

ระบบอิเล็กทรอนิกส์ก าลัง คุณสมบัติของสวิตช์ก าลัง เช่น ไดโอดก าลัง ทรานซิสเตอร์ก าลัง 
มอสเฟตก าลังและไอจีบีที วงจรขับน าสวิตช์ก าลัง การวิเคราะห์สูญเสียในสวิตช์ก าลัง การป้องกันสวิตช์ก าลัง 
การออกแบบส่วนประกอบแม่เหล็กและตัวเก็บประจุ การออกแบบลายวงจรพิมพ์ การใช้งานอิเล็กทรอนิกส์
ก าลัง 
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Power electronic system; property of power switch, power diode, power 
transistor, power MOSFET, and IGBT; switch drive circuit; loss analysis of power switch; 
protection of power switch; design of magnetic component and capacitor; design of printed 
circuit board; application of power electronics. 
010735305 การประยุกต์ใช้การประมวลผลสัญญาณดิจิทัลในระบบไฟฟ้าก าลัง  3(3-0-6) 
 (Digital Signal Processing Applications in Power System) 
 วิชาบังคับก่อน : ไมมี่ 
 Prerequisite : None 

การตรวจวัดสัญญาณในระบบไฟฟ้าก าลัง การสุ่มสัญญาณ ตัวกรองสัญญาณและการ
ประยุกต์ใช้ในระบบไฟฟ้าก าลัง การแปลงฟูเรียร์แบบไม่ต่อเนื่องและการประยุกต์ใช้ในระบบไฟฟ้าก าลัง  
การแปลงโคซายน์แบบไม่ต่อเนื่องและการประยุกต์ใช้ในระบบไฟฟ้าก าลัง การแปลงเวฟเล็ตและการ
ประยุกตใ์ช้ในระบบไฟฟ้าก าลัง การน าไปใช้ในระบบฝังตัว 

Signal measurement in power system; signal sampling; filter and its 
applications in power system; discrete Fourier transform and application in power system; 
Discrete Cosine Transform and application in power system; wavelet transform and 
application in power system; implementation in embedded system. 
 
010735306 โครงข่ายอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่งในอุตสาหกรรม  3(3-0-6) 
 (Wireless Industrial IoT Network) 
 วิชาบังคับก่อน : ไมมี่ 
 Prerequisite : None 

จุดประสงค์ของโรงงานดิจิทัลชาญฉลาด อุปกรณ์ในงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ เช่น ตัวตรวจวัด 
ตัวกระตุ้น และตัวควบคุม การเชื่อมโยงระหว่างอุปกรณ์อุตสาหกรรมไปยังโมดูลแบบไร้สาย เช่น ดิจิทัล     
ขาเข้าขาออก   แอนะล็อกขาเข้าขาออก มอดบัส สถาปัตยกรรมของโครงข่ายแบบรวมศูนย์กลางและไม่รวม
ศูนย์กลาง ชนิดของโครงข่ายแบบสตาร์ โครงข่ายแบบเมช โพรโทคอลประเภททีซีพีไอพี ยูดีพี เอ็มคิวทีที 
ฐานข้อมูลและส่วนติดต่อผู้ใช้กับเครื่อง การประยุกต์ใช้งานเว็บเซิร์ฟเวอร์ส าหรับพีแอลซี กรณีศึกษา 

Objective of smart digital factory; industrial devices such as sensors, actuators, 
and controller; interface on industrial devices to wiresless modules such as digital input-
output, analog input-output, Modbus; Centralized and decentralized network architecture; 
network topology; star network; mesh network; protocol including TCP/IP, UDP, and MQTT; 
database and human machine interface; webserver application for PLC, case study. 
 
 
 
 
 
010735901 ระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม  1(1-0-2) 
 (Engineering Research Methodology) 
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 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 แนวโน้มงานวิจัยทางวิศวกรรมอัตโนมัติและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง กระบวนการวิจัย  การตั้ง
ปัญหาการวิจัย  การออกแบบการวิจัย  การเขียนรายงานการวิจยั 
 Research trends in automation engineering and related research; research 
process; research problem formulation; research design; research report writing. 
 
010735902 สัมมนา 1  1(0-2-1) 
 (Seminar I) 
 วิชาบังคับก่อน : ไม่มี 
 Prerequisite : None 
 นักศึกษาต้องศึกษาค้นคว้าเรื่องต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับสาขาที่เรียนจากต ารา บทความวิชาการ 
เอกสารวิชาการ แล้วสรุปเรื่องท่ีสนใจ น าเสนอในชั้นเรียนและอภิปรายร่วมกัน  
 Students are required to research various topics in relation to their field of 
study from textbooks, articles in academic documents and journals, and website. Topic of 
the study they are interested in must be summarized, presented and discussed in class.  
 
010735903 สัมมนา 2 1(0-2-1) 
 (Seminar II) 
 วิชาบังคับก่อน : 010735902  สัมมนา 1 
 Prerequisite : 010735902  Seminar I 
 นักศึกษาต้องศึกษาค้นคว้าเรื่องต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับสาขาที่เรียนจากต ารา บทความวิชาการ 
เอกสารวิชาการ แล้วสรุปเรื่องที่สนใจ น าเสนอในชั้นเรียนและอภิปรายร่วมกัน โดยที่หัวข้อจะต้องไม่ซ้ ากับ
วิชาสัมมนา 1 
 Students are required to research various topics in relation to their field of 
study from textbooks, articles in academic documents and journals, and website. Topic of 
the study they are interested in must be summarized, presented and discussed in class. 
However, topics must not be the same as Seminar I.  
 
 
010735922 วิทยานิพนธ์          12 
 (Thesis) 
 วิชาบังคับก่อน : โดยความเห็นชอบของภาควิชา 
 Prerequisite : Department Permission 
 นักศึกษาต้องท าวิทยานิพนธ์ภายใต้ค าแนะน าของอาจารย์ที่ปรึกษาที่ได้รับการแต่งตั้งโดย    
บัณฑิตวิทยาลัย นักศึกษาต้องปฏิบัติตามกฎและข้อบังคับที่ก าหนดโดยภาควิชาและบัณฑิตวิทยาลัยอย่าง
เคร่งครัด 
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 Students are required to conduct a thesis under supervision of advisors 
appointed by Graduate College. Rules and regulations for undertaking thesis by students’ 
department and Graduate College must be observed strictly. 
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3.2  ชื่อ-สกุล ต าแหน่งและคุณวุฒิของอาจารย์ 
3.2.1  อาจารย์ประจ าหลักสูตร 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบัน 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

การศึกษา 

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 

ภาระการสอน 
(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

ที่มีอยู่แล้ว 
ที่จะมีใน

หลักสตูรนี ้
1 นายนที ทองอุ่น D.Eng (Information Processing) Tokyo Institute of Technology, 

Japan 
2558 ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร

ภาคผนวก หน้า 110 
6 6 

  วศ.ม. (วิศวกรรมการวัดคมุ) สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
เจ้าคณุทหารลาดกระบัง 

2550     

  วศ.บ. (วิศวกรรมระบบเครื่องมือวดั) สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
พระนครเหนือ 

2547     

2 นายไชยนรินทร์  
อัครวโรดม 

ปร.ด. (เทคโนโลยีพลังงาน) 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
อส.บ. (เทคโนโลยไีฟฟ้า          
 อุตสาหกรรม) 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุร ี
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุร ี
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
พระนครเหนือ 

2552 
2548 
2546 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 110 

6 6 

3 นายสาธิต มังคลาจารย ์ วศ.ด. (เทคโนโลยีวิศวกรรมไฟฟ้า  
         และสารสนเทศ) 
วศ.ม. (วิศวกรรมอตัโนมตั)ิ 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมระบบเครื่องมือวดั) 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุร ี
 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
เจ้าคณุทหารลาดกระบัง 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2561 
 

2556 
 

2553 

อาจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 111 

6 6 

 
3.2.1 อาจารย์ประจ าหลักสูตร (ต่อ) 

 

26 
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ล าดับที ่ ช่ือ-สกลุ คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบนั 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

การศึกษา 

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 

ภาระการสอน 
(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

ที่มีอยู่แล้ว 
ที่จะมีใน

หลักสตูรนี ้
4. นายเชิดพงษ์  

ดีเลิศไพบูลย ์
D.Eng. (Mechatronics) 
M.S. (Electrical Engineering) 
B.S. (Electrical Engineering) 

Asian Institute of Technology, Thailand 
University of Wisconsin-Madison, USA 
University of Wisconsin-Madison, USA 

2552 
2547 
2544 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 112 

6 6 

5 นายจิระศักดิ์  
ชาญวุฒิธรรม 

วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
อส.บ. (เทคโนโลยไีฟฟ้า 
 อุตสาหกรรม) 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2555 
 

2538 
 

2529 

รองศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 112 

6 6 

6 นายกฤษณ์ อ่างแก้ว วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์) 
อส.บ. (วิศวกรรมอเิล็กทรอนิกส์) 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 
มหาวิทยาลยัเอเชียอาคเนย ์
มหาวิทยาลยัสยาม 

2552 
 

2543 
 

2557 
2539 

รองศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 113 

6 6 

 
 
 
3.2.1 อาจารย์ประจ าหลักสูตร (ต่อ) 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบัน 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 
ภาระการสอน 

(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

27 
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25 
 

มคอ.2 

การศึกษา 
ที่มีอยู่แล้ว 

ทีจ่ะมีใน
หลักสตูรนี ้

7 นายทักษิณ แสงสุวรรณ วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.ม. (วิศวกรรมการวัดคมุ) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมระบบเครื่องมอืวัด) 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 
มหาวทิยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2560 
 

2553 
 

2550 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 113 

6 6 

8 นายวิทยา กุดแถลง วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
M.Sc. (Electrical Engineering) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมระบบเครื่องมือวัด) 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
Blekinge Institute of Technology, 
Sweden 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2563 
 

2555 
 

2552 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 114 

6 6 

9 นายนพดล พัดชื่น วศ.ม. (วิศวกรรมอตัโนมตัิ) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมเครื่องกล) 

มหาวทิยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2561 
 

2559 

อาจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 114 

6 6 

 
3.2.1 อาจารย์ประจ าหลักสูตร (ต่อ) 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบนั 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

การศึกษา 

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 

ภาระการสอน 
(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

ที่มีอยู่แล้ว 
ที่จะมีใน

หลักสตูรนี ้

28 
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มคอ.2 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบนั 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

การศึกษา 

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 

ภาระการสอน 
(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

ที่มีอยู่แล้ว 
ที่จะมีใน

หลักสตูรนี ้
10 นายมนตรี  

ศิริปรัชญานันท ์
วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
ค.อ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
พระนครเหนือ 

2547 
 

2543 
 

2537 

รองศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 115 

6 6 

11 นายวิทวัส ผ่องญาต ิ Dr.-Ing. (Control Engineering) 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

University of Bremen, Germany 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้ 
พระนครเหนือ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
พระนครเหนือ 

2547 
2541 

 
2536 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 115 

6 6 

12 นายวิษณุ จิตวริิยะ Ph.D. (Mechanical Information  
       Science and Technology) 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

Kyushu Institute of Technology, Japan 
 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2559 
 

2554 
 

2552 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 116 

6 6 

 
3.2.1 อาจารย์ประจ าหลักสูตร (ต่อ) 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบัน 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 
ภาระการสอน 

(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

29 
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มคอ.2 

การศึกษา 
ทีม่ีอยู่แล้ว 

ที่จะมีใน
หลักสตูรนี ้

13 นายอมรพันธุ์  
พันธุโ์อภาส 

Ph.D. (Mechanical Information  
       Science and Technology) 
วศ.ม. (วิทยาการหุ่นยนต์และระบบ 
 อัตโนมัติ) 
วท.บ. (ฟิสิกส์อิเล็กทรอนิกส์) 

Kyushu Institute of Technology, Japan 
 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุร ี
 
มหาวิทยาลยัธรรมศาสตร ์

2555 
 

2551 
 

2547 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 116 

6 6 

14 นายศุภชัย หอวิมานพร D.Eng. (Mechatronics) 
วศ.ม. (วิศวกรรมระบบควบคุม) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

Asian Institute of Technology, Thailand 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 

2557 
2547 

 
2542 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 117 

6 6 

15 นายสรรพงศ์ ทานอก D.Eng. (Mechatronics) 
วศ.ม. (วิศวกรรมระบบควบคุม) 
 
อส.บ. (เทคโนโลยีโทรคมนาคม) 

Asian Institute of Technology, Thailand 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ
ทหารลาดกระบงั 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 

2559 
2548 

 
2542 

อาจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 117 

6 6 

16 นายชานินทร์ จูฉิม Dr.-Ing. (Mechatronics) 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
 
วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

University of Siegen, Germany 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสรุนาร ี

2554 
2546 

 
2542 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 118 

6 6 

 
3.2.2  อาจารย์ผู้สอน  

 

ล าดับที ่ ช่ือ-สกุล คุณวุฒิ (สาขาวิชา) ส าเรจ็การศึกษาจากสถาบัน 
ปี พ.ศ. 
ที่ส าเร็จ

ต าแหน่ง 
ทางวิชาการ 

ผลงานทางวิชาการ 
ภาระการสอน 

(ช่ัวโมง/สัปดาห์) 

31 
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มคอ.2 

การศึกษา 
ที่มีอยู่แล้ว 

ที่จะมีใน
หลักสตูรนี ้

1 นางสาวโยทกา ชมภูศร ี วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 
ทหารลาดกระบัง 

2559 ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 118 

6 6 

  M.Sc. (Electrical Engineering) University of Southern California, USA 2545     
  วศ.บ. (วิศวกรรมระบบควบคมุ) สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้เจา้คณุ 

ทหารลาดกระบัง 
2541     

2 นายศุภฤกษ์  
จันทร์ศุภเสน 

ปร.ด. (วิศวกรรมอุตสาหการ) 
 
M.Eng. (Electrical Engineering 
and Information Technology) 
 
ค.อ.ม. (ไฟฟ้า) 
 
ค.อ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้าก าลัง) 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 
Fachhochschule Rosemheim 
University of Applied Sciences, 
Germany 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ 

2559 
 

2548 
 
 

2543 
 

2540 

ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ ตามเอกสาร
ภาคผนวก หน้า 118 

6 6 
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 3.2.3 อาจารย์พิเศษ  
 ไม่มี 
 
4. องค์ประกอบเกี่ยวกับประสบการณ์ภาคสนาม  
 4.1 มาตรฐานผลการเรียนรู้ของประสบการณ์ภาคสนาม  
  ไม่มี 
 4.2 ช่วงเวลา  
  ไม่มี 
 4.3 การจัดเวลาและตารางสอน  
  ไม่มี 
 
5. ข้อก าหนดเกี่ยวกับการท าโครงงานหรืองานวิจัย 
 5.1 ค าอธิบายโดยย่อ  

ก าหนดให้นักศึกษาต้องมีการค้นคว้า มีการคิดอย่างเป็นระบบ วิจัยเพ่ือหาค าตอบที่มีความ
น่าเชื่อถือ มีการท าและการสอบวิทยานิพนธ์ โดยนักศึกษาได้รับการดูแลให้ค าปรึกษาจากอาจารย์ที่ปรึกษา
วิทยานิพนธ์ ผลงานที่เป็นส่วนหนึ่งของวิทยานิพนธ์ต้องได้รับการตีพิมพ์ เผยแพร่ ตามเกณฑ์มาตรฐาน
หลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558    
 5.2 มาตรฐานผลการเรียนรู้  

นักศึกษามีความสามารถในการใช้เทคนิควิจัยเพ่ือศึกษาค้นคว้าทางวิชาการ มีการใช้ความรู้อย่ าง
เป็นระบบในการวิจัยด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ เพ่ือหาค าตอบที่มีความน่าเชื่อถือ และมีความสามารถในการ
ประมวลความรู้เพ่ือจัดท าวิทยานิพนธ์ในการเผยแพร่ให้เป็นประโยชน์ต่อสาธารณะ 
 5.3 ช่วงเวลา 
  เริ่มตั้งแต่ ปีที ่2  
 5.4 จ านวนหน่วยกิต   
  12 หน่วยกิต 
 5.5 การเตรียมการ  

5.5.1 นักศึกษาได้รับการเตรียมความพร้อมโดยการลงเรียนวิชาระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม และ
วิชาสัมมนา 1 และ สัมมนา 2 

5.5.2 มีการแต่งตั้งอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์หลัก อาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ร่วม (ถ้ามี) 
ส าหรับนักศึกษาแต่ละคน ตามเกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558  

5.5.3 อาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ ให้ข้อมูลข่าวสารและการก าหนดชั่วโมงให้ค าปรึกษาแก่
นักศึกษาเพ่ือให้ค าแนะน าหัวข้อวิจัย กระบวนการศึกษาค้นคว้า ท าวิจัย การจัดท าผลการวิจัย
เพ่ือตีพิมพ์ เผยแพร่ การท าและการสอบวิทยานิพนธ์ 

5.5.4 นักศึกษาน าเสนอผลการศึกษาต่ออาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ เพ่ือรับข้อเสนอแนะและ
ประเมินผลความก้าวหน้า 

5.5.5 นักศึกษาน าเสนอผลการศึกษาเชิงวิเคราะห์จากเอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้องในหัวข้อที่
สัมพันธ์กับงานวิจัยของตนเองภายใต้ค าแนะน าของอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ต่อ
คณะกรรมการประเมินผลเพ่ือรับข้อเสนอแนะ 
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 5.6 กระบวนการประเมินผล  
  ประเมินผลวิทยานิพนธ์ตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือว่าด้วย
การศึกษาระดับบัณฑติศึกษา พ.ศ. 2560 และฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
 

หมวดที่ 4  ผลการเรียนรู้ กลยุทธ์การสอนและการประเมินผล 
 
1. การพัฒนาคุณลักษณะพิเศษของนักศึกษา  

คุณลักษณะพิเศษ กลยุทธ์หรือกิจกรรมของนักศึกษา 
1. มีความใฝ่รู้ในองค์ความรู้และเทคโนโลยีที่มีการ

เปลี่ยนแปลงอย่างต่อเนื่อง สามารถพัฒนา 
องค์ความรู้ที่ตนมีให้สูงขึ้นได้เอง  

- การสืบค้นบทความวิจัยที่ทันสมัย 
- การเข้าร่วมประชุมวิชาการต่าง ๆ 

2. สามารถอธิบายสื่อสารให้กับผู้อ่ืนได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ทั้งในรูปแบบการเขียน และการ
น าเสนอด้วยวาจา 

- การน าบทความไปน าเสนอในงานประชุม
วิชาการ 

- การจัดเตรียมเล่มวิทยานิพนธ์ 
 

2. การพัฒนาผลการเรียนรู้ในแต่ละด้าน 
 2.1 คุณธรรม จริยธรรม 
 2.1.1 ผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 
  (1)  มีวินยั ตรงต่อเวลา ตระหนักในคุณค่าของการเสียสละและซื่อสัตย์สุจริต 
    (2)  เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อ่ืน 
  (3)  เคารพกฎระเบยีบและข้อบังคบัต่าง ๆ ของสถาบัน องค์การ และสังคม 
   (4) สามารถใช้ดุลยพินิจในการจัดการปัญหาทางคุณธรรม จริยธรรมเชิงวิชาการและ

วิชาชีพที่ซับซ้อนและละเอียดอ่อน โดยค านึงถึงความแตกต่างทางวัฒนธรรม 
 
 2.1.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 
   (1) มีการเลือกใช้ตัวแบบที่ดี/สังเกตตัวแบบที่ดี พร้อมทั้งมอบหมายงานให้นักศึกษา

และก าหนดส่งให้ตรงเวลาอย่างเคร่งครัด 
   (2) มีการจดักิจกรรมที่มีการอภิปรายระหว่างกลุ่มนักศึกษา 
   (3) มีการปรับพฤติกรรมที่ไม่พึงประสงค์ 
   (4) จัดกิจกรรมที่มีการฝึกให้คิดวิเคราะห์ คิดสะท้อนประสบการณ์ต่างๆ และคิดอย่าง

มีวิจารณญาณ 
 2.1.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม  
   (1)  การสังเกตพฤติกรรมและการปฏิบัติ 
   (2) การสัมภาษณ์และประเมินจากความเหมาะสมของแนวทางแก้ไขส าหรับการ

จัดการปัญหาที่เกิดข้ึน 
 2.2 ความรู้ 
 2.2.1 ผลการเรียนรู้ด้านความรู้ 
   (1) มีความเข้าใจอย่างถ่องแท้ในทฤษฎี ผลการวิจัยเชิงวิชาการ หรือการปฏิบัติใน
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วิชาชีพ 
   (2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห์และสรุปประเด็นปัญหาต่าง ๆ ได้ 
   (3) มีความรู้และทักษะในการใช้เครื่องมือเฉพาะทาง หรือเครื่องมือเพ่ือค านวณทาง

วิศวกรรม  
   (4)  มีความรอบรู้และความสามารถในการใช้เทคนิคการวิจัย เพ่ือศึกษาค้นคว้าใน

ระดับสูง หรือเพ่ือใช้ในวิชาการหรือการปฏิบัติทางวิชาชีพ  
 2.2.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านความรู้ 
   (1)  การสอนแบบบรรยาย หรือบรรยายกึ่งอภิปราย 
   (2)  การสอนโดยใช้กรณีศึกษา  
   (3) การสอนโดยใช้ปัญหาหรือโครงงานหรืองานวิจัยเป็นฐาน 
   (4)  การสอนโดยใช้การจ าลอง 
   (5)  การระบุแนวคิด (Concept) ที่จะสอนใช้ชัดเจน 
   (6) จัดประสบการณ์การเรียนรู้ให้นักศึกษาเกิดแนวคิด และเข้าใจความสัมพันธ์ของ

องค์ประกอบของเรื่องนั้นๆ 
   (7) ให้นักศึกษาเห็นการกระท าตามกระบวนการนั้นๆ ศึกษาและวิเคราะห์ ขั้นตอนการ

ปฏิบัติ และได้ลองปฏิบัติ 
   (8) ฝึกทักษะกระบวนการแสวงหาความรู้ และเสริมสร้างลักษณะนิสัยใฝ่รู้ 
 
 2.2.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านความรู้  
   (1)  สอบข้อเขียน 
   (2) การประเมินผลงานทีไ่ด้รับมอบหมาย 
   (3) การประเมินผลจากการอภิปราย 
   (4)  การประเมินผลจากการถาม-ตอบ 
   (5) การสังเกตพฤติกรรมและการปฏิบัติ 
 2.3 ทักษะทางปัญญา 
 2.3.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 
   (1) สามารถวางแผน ก าหนดกรอบแนวคิด มีกระบวนการคิดอย่างเป็นระบบ และมี

วิจารณญาณในการค้นหาข้อเท็จจริง 
   (2) สามารถประยุกต์ใช้ความรู้และทักษะในการแก้ปัญหาทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 
   (3) สามารถสังเคราะห์ ประยุกต์ใช้ผลของการวิจัย และพัฒนาการใหม่ ๆ ในการ

ปฏิบัติทางวิชาชีพ 
   (4) บูรณาการองค์ความรู้ และสามารถด าเนินงานวิจัยได้ด้วยตนเองหรือสามารถสร้าง

นวัตกรรมได้   
 2.3.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 
   (1) การสอนโดยใช้กรณีศึกษา 
   (2) การสอนโดยใช้การจ าลอง 
   (3) การสอนโดยใช้ปัญหาหรือโครงงานหรืองานวิจัยเป็นฐาน 
   (4) ฝึกให้นักศึกษาด าเนินการคิดตามกระบวนการหรือขั้นตอนของการคิดนั้นๆ 
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   (5) การอภิปรายเพื่อสะท้อนความคิด 
 2.3.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา  
   (1) สอบขอ้เขยีน 
   (2) การประเมินผลงานที่ได้รับมอบหมาย 
   (3) การประเมินในการจ าลอง 
   (4) การประเมินกระบวนการคิดจากการอภิปราย 
   (5) การสังเกตพฤติกรรมและการปฏิบัติ 
 2.4 ทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 
 2.4.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 
   (1)  สามารถวางตัวในบทบาทของผู้น า หรือในบทบาทของผู้ร่วมทีมท างานได้อย่าง

เหมาะสมตามโอกาส 
   
   (2)  มีความรับผิดชอบในการกระท าของตนเองและ/หรือรับผิดชอบงานในกลุ่ม 
   (3) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการแก้ไขสถานการณ์ทั้งส่วนตัวและส่วนรวม 

พร้อมทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและของกลุ่ม 
   (4) สามารถวางแผนและมีความรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรู้ของตนเองและ

ประเมินผลงานตนเองได้ 
 2.4.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความ
รับผิดชอบ 
   (1) การอภิปรายกลุ่มย่อย 
   (2) การระดมพลังสมอง 
   (3) การเรียนแบบร่วมมือ 
   (4) การแก้ปัญหาแบบมีส่วนร่วม 
   (5) การสอนแบบบทบาทสมมุติ 
   (6) การสอนโดยใช้ปัญหาหรือโครงงานหรืองานวิจัยเป็นฐาน 
 2.4.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ  
   (1) การสังเกตพฤติกรรมและการปฏิบัติ 
   (2) การประเมินการท ารายงานกลุ่มหรือกิจกรรมกลุ่ม 
   (3) การประเมินผลงานที่ได้รับมอบหมาย 
 2.5 ทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
 2.5.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ  
   (1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอร์ และเครื่องมือการค านวณเพ่ือการท างานที่เกี่ยวข้อง

กับวิชาชีพได้เป็นอย่างด ี
   (2) สามารถคัดกรองข้อมูลทางสถิติเพ่ือน ามาใช้ในการวิเคราะห์ปัญหาและเสนอ

แนวทางในการแก้ไขปัญหาทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 
   (3) สามารถใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสารในการค้นคว้าข้อมูลและความรู้

ทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติจากสื่อต่างๆ รวมไปถึงการน าเสนอผลงานได้อย่าง
เหมาะสม 
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   (4) มีทักษะในการใช้ภาษาไทยและภาษาอังกฤษในการสื่อสารได้ดี และสามารถ
สื่อสารกับกลุ่มคนที่หลากหลายวัฒนธรรม 

 2.5.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการ
ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
   (1) การสอนโดยใช้ปัญหาหรือโครงงานหรืองานวิจัยเป็นฐาน 
 
   (2) จัดกิจกรรมโดยให้นักศึกษาได้รู้จักคัดกรองข้อมูลทางสถิติ เพ่ือการศึกษาประเด็น

ปัญหาที่ส าคัญ 
   (3)  จัดกิจกรรมโดยให้นักศึกษาได้ฝึกฝนทักษะการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศที่เหมาะสม

กับการค้นคว้าข้อมูลและความรู้ด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ และการน าเสนอผลงาน 
   (4) ส่งเสริมให้นักศึกษาน าเสนอผลงานวิจัยในที่ประชุมวิชาการ 
   (5) จัดกิจกรรมโดยให้นักศึกษาได้ฝึกฝนทักษะการใช้ภาษาไทยและภาษาอังกฤษใน

การสื่อสารทั้งแบบปากเปล่าและการเขยีนรายงาน 
 2.5.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้
เทคโนโลยีสารสนเทศ  
   (1) การสังเกตพฤติกรรมและการปฏิบัติ 
   (2) การประเมินผลงานที่ได้รับมอบหมาย 
   (3)  การประเมินคุณภาพของการน าเสนอ 
   (4) การประเมินจากความสามารถในการอธิบาย การอภิปราย ในกิจกรรมต่างๆ ทั้งใน

รู้แบบของการเขียนและการพูด 
 
3. แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลักสูตรสู่รายวิชา  
(Curriculum  Mapping) 
 ด้านคุณธรรม จริยธรรม 
  (1)  มีวินัย ตรงต่อเวลา ตระหนักในคุณค่าของการเสียสละและซื่อสัตย์สุจริต 
    (2)  เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อ่ืน 
  (3)  เคารพกฎระเบียบและข้อบังคับต่าง ๆ ของสถาบัน องค์การ และสังคม 
   (4) สามารถใช้ดุลยพินิจในการจัดการปัญหาทางคณุธรรม จริยธรรมเชิงวิชาการและ

วิชาชีพที่ซับซ้อนและละเอียดอ่อน โดยค านึงถึงความแตกต่างทางวัฒนธรรม 
 ด้านความรู้ 
   (1) มีความเข้าใจอย่างถ่องแท้ในทฤษฎี ผลการวิจัยทางวิชาการ หรือการปฏิบัติใน

วิชาชีพ 
   (2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห์และสรุปประเด็นปัญหาต่าง ๆ ได้ 
   (3) มีความรู้และทักษะในการใช้เครื่องมือเฉพาะทาง หรือเครื่องมือเพ่ือค านวณทาง

วิศวกรรม 
   (4)  มีความรอบรู้และความสามารถในการใช้เทคนิคการวิจัย เพ่ือศึกษาค้นคว้าใน

ระดับสูง หรือเพ่ือใช้ในวิชาการหรือการปฏิบัติทางวิชาชีพ 
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 ด้านทักษะทางปัญญา 
   (1) สามารถวางแผน ก าหนดกรอบแนวคิด มีกระบวนการคิดอย่างเป็นระบบ และมี

วิจารณญาณในการค้นหาข้อเท็จจริง 
   (2) สามารถประยุกต์ใช้ความรู้และทักษะในการแก้ปัญหางานด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 
   (3) สามารถสังเคราะห์ ประยุกต์ใช้ผลของการวิจัย และพัฒนาการใหม่ ๆ ในการ

ปฏิบัติทางวิชาชีพ 
   (4) บูรณาการองค์ความรู้ และสามารถด าเนินงานวิจัยได้ด้วยตนเองหรือสามารถสร้าง

นวัตกรรมได ้
 ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 
   (1)  สามารถวางตัวในบทบาทของผู้น า หรือในบทบาทของผู้ร่วมทีมท างานได้อย่าง

เหมาะสมตามโอกาส 
   (2)  มีความรับผิดชอบในการกระท าของตนเองและ/หรือรับผิดชอบงานในกลุ่ม 
   (3) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการแก้ไขสถานการณ์ทั้งส่วนตัวและส่วนรวม 

พร้อมทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและของกลุ่ม 
   (4) สามารถวางแผนและมีความรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรู้ของตนเอง และ

ประเมินผลงานตนเองได้ 
 ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
   (1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอร์ และเครื่องมือการค านวณเพ่ือการท างานที่เกี่ยวข้อง

กับวิชาชีพได้เป็นอย่างดี 
   (2) สามารถคัดกรองข้อมูลทางสถิติเพ่ือน ามาใช้ในการวิเคราะห์ปัญหาและเสนอ

แนวทางในการแก้ไขปญัหาทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 
   (3) สามารถใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสารในการค้นคว้าข้อมูลและความรู้

ทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติจากสื่อต่างๆ รวมไปถึงการน าเสนอผลงานได้อย่าง
เหมาะสม 

   (4) มีทักษะในการใช้ภาษาไทยและภาษาอังกฤษในการสื่อสารได้ดี และสามารถ
สื่อสารกับกลุม่คนที่หลากหลายวัฒนธรรม 
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แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลักสูตรสู่รายวิชา (Curriculum  Mapping) 
  ความรับผิดชอบหลัก    ความรับผิดชอบรอง 

รายวิชา 
คุณธรรม จริยธรรม ความรู้ ทักษะทางปัญญา 

ทักษะความสมัพันธ์
ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

ทักษะการวิเคราะห์
เชิงตัวเลข การ

สื่อสาร และการใช้
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับวิศวกร 

(Computational Technique for 
Engineers) 

3(3-0-6)                     

010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต ์
(Applied Mathematics) 

3(3-0-6)                     

010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ ์
(Matrix Analysis) 

3(3-0-6)                     

010735104 ตัวแปรสุม่และกระบวนการสโตแคสติก 
(Random Variables and Stochastic 
Processes) 

3(3-0-6)                     

010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบทาง
คณิตศาสตร ์
(Mathematical System Modeling) 

3(3-0-6)                     

010735201 ทฤษฎีการควบคุม 
(Control Theory) 

3(3-0-6)                     

010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์ของแขนกล 
(Kinematics and Dynamics of 
Manipulator) 

3(3-0-6)                     

010735203 ปัญญาประดิษฐ ์ 3(3-0-6)                     
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รายวิชา 
คุณธรรม จริยธรรม ความรู้ ทักษะทางปัญญา 

ทักษะความสมัพันธ์
ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

ทักษะการวิเคราะห์
เชิงตัวเลข การ

สื่อสาร และการใช้
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
(Artificial Intelligence) 

010735204 การประมวลผลภาพ 
(Image Processing) 

3(3-0-6)                     

010735205 การวัดและวิเคราะห์ข้อมลูส าหรับงาน
วิศวกรรม 
(Measurement and Data Analysis 
for Engineering) 

3(3-0-6)                     

010735206 เครื่องมือวัดและการควบคุม
อุตสาหกรรม 
(Industrial Instrumentation and 
Control) 

3(3-0-6)                     

010735207 ตัวตรวจจับสัญญาณและตัวกระตุน้ 
(Sensors and Actuators) 

3(3-0-6)                     

010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัต ิ
(Automation Technology) 

3(3-0-6)                     

010735209 การควบคุมกระบวนการ 
(Process Control) 

3(3-0-6)                     

010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้านวิศวกรรม
อัตโนมัต ิ
(Selected Topic in Automation 
Engineering) 

3(3-0-6)                     
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รายวิชา 
คุณธรรม จริยธรรม ความรู้ ทักษะทางปัญญา 

ทักษะความสมัพันธ์
ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

ทักษะการวิเคราะห์
เชิงตัวเลข การ

สื่อสาร และการใช้
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
010735301 วิศวกรรมระบบควบคมุแบบ

อิเล็กทรอนิกส ์
(Electronics Control System 
Engineering) 

3(3-0-6)                     

010735302 การประมวลผลสัญญาณเชิงดิจิทัล 
(Digital Signal Processing) 

3(3-0-6)                     

010735303 การควบคุมแบบทนทานและปรบัตัวเอง
ได ้
(Robust and Adaptive Control) 

3(3-0-6)                     

010735304 อุปกรณ์อเิล็กทรอนกิส์ก าลังและการ
ประยุกต์ใช้งาน 
(Power Electronic Devices and Its 
Applications) 

3(3-0-6)                     

010735305 การประยุกต์ใช้การประมวลผลสญัญาณ
ดิจิทัลในระบบไฟฟ้าก าลัง 
(Digital Signal Processing 
Applications in Power System) 

3(3-0-6)                     

010735306 โครงข่ายอินเทอร์เนต็ทุกสรรพสิ่งในงาน
อุตสาหกรรม 
(Wireless Industrial IoT Networks) 

3(3-0-6)                     

010735901 ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 1(1-0-2)                     
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รายวิชา 
คุณธรรม จริยธรรม ความรู้ ทักษะทางปัญญา 

ทักษะความสมัพันธ์
ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

ทักษะการวิเคราะห์
เชิงตัวเลข การ

สื่อสาร และการใช้
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
(Engineering Research 
Methodology) 

010735902 สัมมนา 1 
(Seminar I) 

1(0-2-1)                     

                       
010735903 สัมมนา 2 

(Seminar II) 
1(0-2-1)                     

010735922 วิทยานิพนธ ์
(Thesis) 

12                     
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ผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง (Expected Learning Outcome: ELO) ของหลักสูตรตามกรอบมาตรฐาน
คุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ  
ผลการเรียนรู้ที่คาดหวังของหลักสูตร แบ่งออกเป็นผลการเรียนรู้ที่คาดหวังด้านความรู้และทักษะเฉพาะทาง 
(Specific Outcome: S) และผลการเรียนรู้ที่คาดหวังด้านความรู้และทักษะทั่วไป (General Outcome: G) 
แสดงรายละเอียดดังนี้  
 
ELO 1 (S)  มีความรู้ในศาสตร์และเทคโนโลยีสมัยใหม่ที่เกี่ยวข้องกับระบบอัตโนมัติ และพร้อมที่จะศึกษา

ต่อในระดับท่ีสูงขึ้นได้ หรือน าความรู้ทีม่ีไปประกอบอาชีพของตนเองได ้
ELO 2 (S)  สามารถประยุกต์ใช้ความรู้ในศาสตร์และเทคโนโลยีที่ เกี่ยวข้องกับระบบอัตโนมัติ  และมี

ความคิดริเริ่มสร้างสรรค์ รวมทั้งสามารถเลือกวิธีแก้ปัญหาได้อย่างเหมาะสมในการท า
โครงการวิจัยด้านระบบอัตโนมัติอย่างเป็นขั้นเป็นตอน  

ELO 3 (S)  เข้าใจบริบทของสังคมต่อการเปลี่ยนแปลงเมื่อต้องประยุกต์ใช้เทคโนโลยีด้านระบบอัตโนมัติ 
และพร้อมที่จะสื่อถึงผลดีผลเสียให้กับสังคมได้รับทราบอย่างมีเหตุและผล 

ELO 4 (G)  เป็นพลเมืองดีที่มีความรับผิดชอบต่อสังคม ต่อตนเอง ด ารงตนอย่างมีคุณธรรม จริยธรรม      
มีความซือ่สัตย์สุจริต มสีัมมาคารวะให้เกียรติผู้อ่ืน รู้จักกาลเทศะ และมีความเสียสละ 

ELO 5 (G)  สามารถสื่อสารได้ทั้งภาษาไทย และภาษาอังกฤษ สามารถเลือกใช้ศัพท์ทางเทคนิคที่เหมาะสม
กับผู้ฟัง ไม่ว่าจะเป็นการสื่อสารผ่านการน าเสนอต่อหน้า การน าเสนอผ่านเทคโนโลยีสื่อสังคม
ต่าง ๆ 

ELO 6 (G)  มีมนุษยสัมพันธ์และสามารถท างานร่วมกับผู้ อ่ืน และพร้อมที่จะเป็นผู้น าที่สามารถบริหาร
จัดการเวลา ข้อขัดแย้ง วางแผนการด าเนินงาน หรืออ่ืน ๆ ที่เกี่ยวข้องกับงานท างานเป็นทีมได้
อย่างเหมาะสม  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตารางแสดงความสัมพันธ์ระหว่างผลการเรียนรู้ตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ 
(TQF) กับผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง (ELO)       



มคอ.2 

 46 

ผลการเรียนรู้ตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิ 
ระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ (TQF) 

ELO1 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO2 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO3 
TQF  

1.2-1.4 
4.1-4.3 

ELO 4 
TQF  

1.1-1.3 
4.1 

ELO 5 
TQF  
4.1 

5.1-5.4 

ELO 6 
TQF 

4.1-4.4 

1. ด้านคุณธรรม จริยธรรม       
 (1)  มีวินัย ตรงต่อเวลา ตระหนักในคุณค่าของ

การเสียสละและซื่อสัตย์สุจริต 
      

 (2)  เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อื่น       
 (3)  เคารพกฎระเบียบและข้อบังคับต่าง ๆ ของ

สถาบัน องค์การ และสังคม 
      

 (4) สามารถใช้ดุลยพินิจในการจัดการปัญหา
ทางคุณธรรม จริยธรรมเชิงวิชาการและวิชาชีพ
ที่ซับซ้อนและละเอียดอ่อน โดยค านึงถึงความ
แตกต่างทางวัฒนธรรม 

      

2. ด้านความรู้       
 (1) มี ค วาม เข้ า ใจอย่ า งถ่ อ ง แท้ ใน ทฤษ ฎี 

ผลการวิจัยเชิงวิชาการ หรือการปฏิบัติ ใน
วิชาชีพ 

      

 (2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห์และสรุป
ประเด็นปัญหาต่าง ๆ ได้       

 (3) มีความรู้และทักษะในการใช้เครื่ องมือ
เฉพาะทาง หรือเครื่องมือเพื่ อค านวณทาง
วิศวกรรม  

      

 (4)  มีความรอบรู้และความสามารถในการใช้
เทคนิคการวิจัย เพื่อศึกษาค้นคว้าในระดับสูง 
หรือเพื่อใช้ในวิชาการหรือการปฏิบัติทางวิชาชีพ 

      

3. ด้านทักษะทางปัญญา       
 (1) สามารถวางแผน ก าหนดกรอบแนวคิด มี

ก ระบ วน การคิ ด อย่ าง เป็ น ระบ บ  และมี
วิจารณญาณในการค้นหาข้อเท็จจริง 

      

 (2) สามารถประยุกต์ใช้ความรู้และทักษะในการ
แก้ปัญหาทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ       

 (3) สามารถสังเคราะห์ ประยุกต์ใช้ผลของการ
วิจัย และพัฒนาการใหม่ ๆ ในการปฏิบัติทาง
วิชาชีพ 

      

 (4) บูรณาการองค์ความรู้ และสามารถด าเนิน
งานวิจัย ได้ ด้ วยตน เองหรือสามารถสร้าง
นวัตกรรมได้  

      

4. ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

      

 (1)  สามารถวางตัวในบทบาทของผู้น า หรือใน
บทบาทของผู้ร่วมทีมท างานได้อย่างเหมาะสม       
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ผลการเรียนรู้ตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิ 
ระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ (TQF) 

ELO1 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO2 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO3 
TQF  

1.2-1.4 
4.1-4.3 

ELO 4 
TQF  

1.1-1.3 
4.1 

ELO 5 
TQF  
4.1 

5.1-5.4 

ELO 6 
TQF 

4.1-4.4 

ตามโอกาส 
 (2)  มีความรับผิดชอบในการกระท าของตนเอง

และ/หรือรับผิดชอบงานในกลุ่ม       

 (3) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการ
แก้ไขสถานการณ์ทัง้ส่วนตัวและส่วนรวม พร้อม
ทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและ
ของกลุ่ม 

      

 (4) สามารถวางแผนและมีความรับผิดชอบใน
การพัฒนาการเรียนรู้ของตนเองและประเมินผล
งานตนเองได้ 

      

5. ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การ
สื่อสาร และการใช้เทคโนโลยี    

      

 (1) มี ทั กษ ะ ใน การ ใช้ ค อม พิ ว เตอร์  แ ล ะ
เครื่องมือการค านวณเพื่อการท างานที่เกี่ยวข้อง
กับวิชาชีพได้เป็นอย่างดี 

      

 (2) สามารถคัดกรองข้อมูลทางสถิติเพื่อน ามาใช้
ในการวิเคราะห์ปัญหาและเสนอแนวทางในการ
แก้ไขปัญหาทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 

      

 (3) สามารถใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการ
สื่อสารในการค้นคว้าข้อมูลและความรู้ทางด้าน
วิศวกรรมอัตโนมัติจากสื่อต่างๆ รวมไปถึงการ
น าเสนอผลงานได้อย่างเหมาะสม 

      

 (4) มี ทั ก ษ ะ ใน ก า ร ใ ช้ ภ า ษ า ไท ย แ ล ะ
ภาษาอังกฤษในการสื่อสารได้ดี และสามารถ
สื่อสารกับกลุ่มคนทีห่ลากหลายวัฒนธรรม 

      
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แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง (ELO) จากหลักสูตรสู่รายวิชา 
 

รายวิชา 

ELO1 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO2 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO3 
TQF  

1.2-1.4 
4.1-4.3 

ELO 4 
TQF  

1.1-1.3 
4.1 

ELO 5 
TQF  
4.1 

5.1-5.4 

ELO 6 
TQF 

4.1-4.4 

010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับ
วิศวกร 

3(3-0-6)       

 (Computational Tecnique 
for Engineers) 

       

010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต ์ 3(3-0-6)       
 (Applied Mathematics)        
010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ ์ 3(3-0-6)       
 (Matrix Analysis)        
010735104 ตัวแปรสุม่และกระบวนการ 

สโตแคสติก 
3(3-0-6)       

 (Random Variables and 
Stochastic Processes) 

       

010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบ
ทางคณิตศาสตร ์

3(3-0-6)       

 (Mathematical System 
Modeling) 

       

010735201 ทฤษฎีการควบคุม 3(3-0-6)       
 (Control Theory)        
010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์

ของแขนกล 
3(3-0-6)       

 (Kinematics and 
Dynamics of Manipulator) 

       

010735203 ปัญญาประดิษฐ ์ 3(3-0-6)       
 (Artificial Intelligence)        
010735204 การประมวลผลภาพ 3(3-0-6)       
 (Image Proessing)        
    

 
 
 

     

010735205 การวัดและวิเคราะห์ข้อมลู
ส าหรับงานวิศวกรรม 

3(3-0-6)       

 (Measurement and Data 
Analysis for Engineering) 

       

010735206 เครื่องมือวัดและการควบคุม
อุตสาหกรรม 

3(3-0-6)       
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รายวิชา 

ELO1 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO2 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO3 
TQF  

1.2-1.4 
4.1-4.3 

ELO 4 
TQF  

1.1-1.3 
4.1 

ELO 5 
TQF  
4.1 

5.1-5.4 

ELO 6 
TQF 

4.1-4.4 

 (Industrial 
Instrumentation and 
Control) 

       

010735207 ตวัตรวจจับสัญญาณและ
ตัวกระตุ้น 

3(3-0-6)       

 (Sensors and Actuators)        
010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัต ิ 3(3-0-6)       
 (Automation Technology)        
010735209 การควบคุมกระบวนการ 3(3-0-6)       
 (Process Control)        
010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้าน

วิศวกรรมอัตโนมัต ิ
3(3-0-6)       

 (Selected Topic in 
Automation Engineering) 

       

010735301 วิศวกรรมระบบควบคมุแบบ
อิเล็กทรอนิกส ์

3(3-0-6)       

 (Electronics Control 
System Engineering) 

       

010735302 การประมวลผลสัญญาณเชิง
ดิจิทัล 

3(3-0-6)       

 (Digital Signal Processing)        
010735303 การควบคุมแบบทนทานและ

ปรับตัวเองได ้
3(3-0-6)       

 (Robust and Adaptive 
Control) 

       

         
010735304 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลัง

และการประยุกต์ใช้งาน 
3(3-0-6)       

 (Power Electronic 
Devices and Its 
Applications) 

       

010735305 การประยุกต์ใช้การ
ประมวลผลสญัญาณดจิิทัลใน
ระบบไฟฟ้าก าลัง 

3(3-0-6)       

 (Digital Signal Processing 
Applications in Power 
System) 

       

010735306 โครงข่ายอินเทอร์เนต็ทุก 3(3-0-6)       
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รายวิชา 

ELO1 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO2 
TQF  

2.1-2.4 
3.1-3.4 

ELO3 
TQF  

1.2-1.4 
4.1-4.3 

ELO 4 
TQF  

1.1-1.3 
4.1 

ELO 5 
TQF  
4.1 

5.1-5.4 

ELO 6 
TQF 

4.1-4.4 

สรรพสิ่งในงานอุตสาหกรรม 
 (Wireless Industrial IoT 

Networks) 
       

010735901 ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 1(1-0-2)       
 (Engineering Research 

Methodology) 
       

010735902 สมัมนา 1 1(0-2-1)       
 (Seminar I)        
010735903 สัมมนา 2 1(0-2-1)       
 (Seminar II)        
010735922 วิทยานิพนธ ์ 12       
 (Thesis)        
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หมวดที่ 5 หลักเกณฑ์ในการประเมินผลนักศึกษา 
 

1. กฎระเบียบหรือหลกัเกณฑ์ในการให้ระดับคะแนน (เกรด) 
  เป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ ว่าด้วยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ 2560 และฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
 

2. กระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษา 
 2.1 กระบวนการทวนสอบมาตรฐานส าหรับนักศึกษาท่ียังไม่ส าเร็จการศึกษา 
  (1) คะแนนสอบของแต่ละรายวิชา 
  (2) ผลการประเมินความคิดเห็นจากนักศึกษา 
  (3) ความคิดเห็นของอาจารย์ผู้สอนในแต่ละรายวิชาจากเอกสาร OBE 5 
 2.2 กระบวนการทวนสอบมาตรฐานส าหรับนักศึกษาท่ีส าเร็จการศึกษาแล้ว 

(1)  ผลการส ารวจการได้งานท าของมหาบัณฑิตภายในระยะเวลา 1 ปีหลังจบการศึกษา 
  (2) ผลประเมินความพึงพอใจของผู้ประกอบการที่มีต่อมหาบัณฑิต 
 

3. เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาตามหลักสูตร 
 แผน ก แบบ ก 2 
 1. ศึกษารายวิชาครบถ้วนตามที่ก าหนดไว้ในหลักสูตร 
 2. ได้ระดับแต้มคะแนนเฉลี่ยสะสมไม่ต่ ากว่า 3.00 (จากระบบ 4 ระดับคะแนน) 
 3. เสนอวิทยานิพนธ์ และสอบผ่านการสอบปากเปล่าโดยคณะกรรมการที่แต่งตั้งประกอบด้วย
ผู้ทรงคุณวุฒิจากภายในและภายนอกมหาวิทยาลัย และต้องเป็นระบบเปิดให้ผู้สนใจเข้ารับฟังได้ 
 4. การตีพิมพ์เผยแพร่วิทยานิพนธ์ ผลงานวิทยานิพนธ์หรือส่วนหนึ่งของวิทยานิพนธ์ต้องได้รับการตีพิมพ์ 
หรืออย่างน้อยได้รับการยอมรับให้ตีพิมพ์ในวารสารระดับชาติหรือระดับนานาชาติที่มีคุณภาพ ตามประกาศ
คณะกรรมการการอุดมศึกษา เรื่อง หลักเกณฑ์การพิจารณาวารสารทางวิชาการส าหรับการเผยแพร่ ผลงานทาง
วิชาการ หรือน าเสนอต่อที่ประชุมวิชาการโดยบทความที่น าเสนอฉบับสมบูรณ์ (Full Paper) ได้รับการ
ตีพิมพ์ในรายงานสืบเนื่องจากการประชุมวิชาการ (Proceedings) ดังกล่าวจ านวน 1 เรื่อง  
 5. เกณฑ์อ่ืน ๆ 
 5.1 กรณีท่ีเรียนรายวิชาหรอืท ากิจกรรมวิชาการอ่ืนเพ่ิมเติม โดยไม่นับหน่วยกิตต้องมีผลสัมฤทธิ์ 
ตามท่ีหลักสูตรก าหนด 
 5.2 สอบผ่านภาษาอังกฤษตามประกาศบัณฑิตวิทยาลัย เรื่อง เกณฑ์มาตรฐานภาษาอังกฤษ ส าหรับ 
นักศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา 
 
 



มคอ.2 

 52 

หมวดที่ 6 การพัฒนาคณาจารย์ 
 

1. การเตรียมการส าหรับอาจารย์ใหม่ (ระบุ) 
 อาจารย์ที่บรรจุใหม่ทุกท่านจะต้องเข้าร่วมการปฐมนิเทศอาจารย์ใหม่ที่จัดโดยมหาวิทยาลัย (หรือ
คณะ หรือภาควิชาฯ ถ้ามี) เพ่ือให้อาจารย์ใหม่ได้มีความรู้ ความเข้าใจในวิสัยทัศน์ พันธกิจ และนโยบายของ
มหาวิทยาลัย และคณะ รวมทั้งหลักสูตรและระบบการประกันคุณภาพการศึกษา รวมทั้งสนับสนุนให้อาจารย์
ที่บรรจุใหม่เข้าอบรมวิธีการสอนแบบต่าง ๆ ตลอดจนการใช้และผลิตสื่อการสอนออนไลน์ เพ่ือเป็นการ
พัฒนาการสอนของอาจารย์ 
 

2. การพัฒนาความรู้และทักษะให้แก่อาจารย์ 
 2.1  การพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและการประเมินผล  

(1) ส่งเสริมให้มีการแลกเปลี่ยนเรียนรู้เกี่ยวกับการจัดการเรียนการสอนระหว่างอาจารย์ผู้สอน    
ในแต่ละรายวิชา 

(2) ส่งเสริมและกระตุ้นให้อาจารย์ใช้ขอ้มูลที่ได้จากกระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้
ของนักศึกษาในการพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและประเมินผลต่อไป 

(3) สนับสนุนด้านการฝึกอบรม ดูงานทางวิชาการ และเข้าร่วมประชุมวิชาการต่าง ๆ 
 2.2 การพัฒนาวิชาการและวิชาชีพด้านอื่น ๆ (ระบุ) 
 ส่งเสริมอาจารย์ให้มีการเพ่ิมพูนความรู้ สร้างเสริมประสบการณ์ในสาขาวิศวกรรมอัตโนมัติหรือ
สาขาที่เก่ียวข้อง เพ่ือส่งเสริมการสอนและการวิจัยอย่างต่อเนื่อง และให้การสนับสนุนการศึกษาต่อ ฝึกอบรม 
ดูงานทางวิชาการและวิชาชีพในองค์กรต่าง ๆ การประชุมทางวิชาการท้ังในประเทศ หรือต่างประเทศ หรือ
การลาเพื่อเพ่ิมพูนประสบการณ์ การมีส่วนร่วมในกิจกรรมบริการวิชาการแก่ชุมชนที่เกีย่วข้องกับการพัฒนา
ความรู้และคุณธรรม สนับสนุนให้อาจารย์จัดท าผลงานทางวิชาการ เพื่อส่งเสริมการมีต าแหน่งทางวิชาการ  
ที่สูงขึ้น 
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หมวดที่ 7 การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 

1. การก ากับมาตรฐาน  
 การประกันคุณภาพหลักสูตรเป็นการด าเนินการภายใต้การก ากับมาตรฐานตามเกณฑ์มาตรฐาน

หลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558  และการประกันคุณภาพหลักสูตรตามเกณฑ์ AUN-QA  โดยให้รายงาน
ผลการด าเนินการตามเกณฑ์ดังกล่าวทุกปี  ทั้งนี้ เกณฑ์การประเมินผ่าน คือ มีการด าเนินงานตามเกณฑ์
มาตรฐานหลักสูตร (1) ทุกข้อ และผ่านการประเมินการพัฒนาคุณภาพตามเกณฑ์ AUN-QA ระดับหลักสูตร ตาม
วงรอบที่ก าหนด 

 

ตัวบ่งชี้/เกณฑ์ 
เกณฑ์ด าเนินการ 

ปีท่ี 1 ปีท่ี 2 ปีท่ี 3 
1. การก ากับมาตรฐาน    
 1.1 จ านวนอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร    
 1.2 คุณสมบัติของอาจารย์ประจ าหลักสูตร    
 1.3 คุณสมบัติของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร    
 1.4 คุณสมบัติของอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์หลัก    
 1.5 คุณสมบัติของอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ร่วม (ถ้ามี)    
 1.6 คุณสมบัติของอาจารย์ผู้สอบวิทยานิพนธ์    
 1.7 คุณสมบัติของอาจารย์ผู้สอน    
 1.8 ภาระงานอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ในระดับบัณฑิตศึกษา    
2. การพัฒนาหลักสูตรตามเกณฑ์ AUN-QA ระดับหลักสูตร    
 2.1   ผลการเรยีนรู้ที่คาดหวัง (Expected Learning Outcomes: 

ELO) 
   

 2.2   ข้อก าหนดของหลักสูตร (Program Specifications)    
 2.3   โครงสร้างและเนื้อหาของหลักสูตร (Program Structure 

and Content) 
   

 2.4   กลยุทธ์การเรียนการสอน (Teaching and Learning 
Approach) 

   

 2.5   การประเมินผู้เรียน (Student Assessment)    
 2.6   คุณภาพบุคลากรสายวิชาการ (Academic Staff Quality)    
 2.7   คุณภาพบุคลากรสายสนับสนุน (Supporting Staff Quality)    
     
 2.8   คุณภาพผู้เรียนและการสนับสนุน (Student Quality and 

Support) 
   

 2.9   สิ่งอ านวยความสะดวกและโครงสร้างพ้ืนฐาน (Facilities 
and Infrastructure) 

   

 2.10 การส่งเสริมการประกันคุณภาพ (Quality Enhancement)    
 2.11 ผลผลิต (Output)    
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2. บัณฑิต 
 คุณภาพบัณฑิตเป็นไปตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ โดยมีการพิจารณา
ผลลัพธ์การเรียนรู้ประกอบ และผลงานวิทยานิพนธ์หรือส่วนหนึ่งของวิทยานิพนธ์ต้องได้รับการตีพิมพ์ หรือ
อย่างน้อยได้รับการยอมรับให้ตีพิมพ์ในวารสารระดับชาติหรือระดับนานาชาติที่มีคุณภาพตามประกาศ
คณะกรรมการการอุดมศึกษา เรื่อง หลักเกณฑ์การพิจารณาวารสารทางวิชาการส าหรับการเผยแพร่ผลงาน
ทางวิชาการ หรือน าเสนอต่อที่ประชุมวิชาการโดยบทความที่น าเสนอฉบับสมบูรณ์ (Full Paper) ได้รับการ
ตีพิมพ์ในรายงานสืบเนื่องจากการประชุมวิชาการ (Proceedings) ดังกล่าวจ านวนอย่างน้อย 1 เรื่อง 
 

3. นักศึกษา 
3.1 การรับนักศึกษาเข้าเรียน 
 นักศึกษาจะต้องสอบผ่านการวัดความรู้ก่อนเข้าเรียนทั้งการสอบข้อเขียนและการสอบสัมภาษณ์  
3.2 การให้ค าปรึกษาด้านวิชาการและอ่ืน ๆ แก่นักศึกษา 

 มีการแตง่ตั้งอาจารย์ที่ปรึกษาทางวิชาการให้แก่นักศึกษาทุกคน โดยนักศึกษาทีม่ีปัญหาในการท า
วิทยานิพนธ์ สามารถปรึกษากับอาจารย์ที่ปรึกษาได้  โดยอาจารย์ที่ปรึกษาจะก าหนดชั่วโมงให้ค าปรึกษา 
(Office Hours) เพ่ือให้นักศึกษาเข้าปรึกษาได้ โดยมีการประสานการนัดหมายอย่างเป็นระบบ 

3.3 การตรวจสอบสถานะของนักศึกษา 
 นักศึกษาสามารถตรวจสอบสถานะการเป็นนักศึกษาได้ด้วยตนเองผ่านระบบออนไลน์หรือตรวจสอบ
กับอาจารย์ที่ปรึกษา และกรณีที่นักศึกษามีความสงสัยเกี่ยวกับผลการประเมินในรายวิชาใด สามารถที่จะยื่น
ค ารอ้งขอดูกระดาษค าตอบในการสอบ ตลอดจนดูคะแนนและวิธีการประเมินของอาจารย์ในแต่ละรายวิชาได้ 
หรือสามารถด าเนินการอุทธรณ์ได ้
 
 
 
 
 

4. คณาจารย ์
4.1 การรับอาจารย์ใหม่ 
 มีการคัดเลือกอาจารย์ใหม่ตามระเบียบและหลักเกณฑ์ของมหาวิทยาลัย โดยอาจารย์ใหม่จะต้องมี

วุฒิการศึกษาระดับปริญญาเอกขึ้นไป หรือมีต าแหน่งทางวิชาการระดับรองศาสตราจารย์ขึ้นไปในสาขาวิชา
วิศวกรรมอัตโนมัติ หรือสาขาวิชาที่เกี่ยวข้อง 

4.2 การพัฒนาอาจารย์ 
 สนับสนุนให้อาจารย์ได้ร่วมสัมมนา ฝึกอบรม ดูงาน เพื่อรับวิทยาการใหม่ ๆ ในวิชาชีพ เพ่ิมศักยภาพ

ด้านการสอน การวิจัย และการบริการวิชาการ โดยร่วมปฏิบัติงานกับหน่วยงานวิชาชีพที่เกี่ยวข้อง เพ่ือน า
ผลงานมาพัฒนาการเรียนการสอน สร้างแรงจูงใจในการท าผลงานวิชาการ 

4.3 การมีส่วนร่วมของอาจารย์ในการวางแผน การติดตามและทบทวนหลักสูตร 
 อาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร และผู้สอน จะต้องประชุมร่วมกันในการวางแผนจัดการเรียนการสอน 

ประเมินผล และให้ความเห็นชอบการประเมินผลทุกรายวิชา เก็บรวบรวมข้อมูลเพ่ือเตรียมไว้ส าหรับการปรับปรุง
หลักสูตร ตลอดจนปรึกษาหารือแนวทางที่จะท าให้บรรลุเป้าหมายตามหลักสูตร และได้บัณฑิตตาม
คุณลักษณะทีพึ่งประสงค ์
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5. หลักสูตร  การเรียนการสอน  การประเมินผู้เรียน 
 5.1 หลักสูตร 

 มีคณะกรรมการประจ าหลักสูตรเป็นผู้ก ากับดูแลและคอยให้ค าแนะน า แนวปฏิบัติให้แก่อาจารย์
ผู้รับผิดชอบหลักสูตร  โดยที่อาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตรวางแผนการจัดการเรียนการสอนร่วมกับผู้ บริหาร
ของคณะ/วิทยาลัยและอาจารย์ผู้สอน ติดตามและรวบรวมข้อมูลโดยมีการประเมินความพึงพอใจหลักสูตร
และการเรียนการสอนในทุกภาคการศึกษา เพ่ือใช้ประกอบการพิจารณาในภาพรวมของผลการด าเนินงาน
ทั้งหมด ส าหรับใช้ในการปรับปรุงและพัฒนาหลักสูตรให้มีเนื้อหาที่ทันสมัย ก้าวทันความก้าวหน้าทาง
วิทยาการที่เปลี่ยนแปลงตลอดเวลา มีการบริหารจัดการการเปิดรายวิชาต่าง ๆ ทั้งวิชาบังคับและวิชาเลือกที่เน้น
การพัฒนาทักษะด้านการวิจัยและการเรียนรู้ของนักศึกษา โดยสนองความต้องการของตลาดแรงงานและ
ความต้องการของประเทศ  ทั้งนี้ จะมีการปรับปรุงหลักสูตรทุก 5 ปี 

5.2 การเรียนการสอน 
 มีคณะกรรมการประจ าหลักสูตรเป็นผู้ก ากับดูแลพิจารณาการวางระบบผู้สอนในแต่ละรายวิชา     
โดยค านึงถึงความรู้ความสามารถและความเชี่ยวชาญในวิชาที่สอน และเป็นความรู้ที่ทันสมัยของอาจารย์ที่
ได้รับมอบหมายให้สอนในวิชานั้น ๆ เน้นการใช้เทคนิคการสอนที่เน้นการวิจัยเป็นฐานและการเรียนแบบใช้
ปัญหาเป็นฐาน  รวมถึงการก ากับ ติดตาม และตรวจสอบการจัดท าการเรียนรู้ OBE 3 และ OBE 4  เพ่ือให้
นักศึกษาได้รับความรู้ ประสบการณ์ และได้รับการพัฒนาความสามารถจากผู้รู้จริง รวมถึงการพิจารณา
ก าหนดหัวข้อวิทยานิพนธ์ การก าหนดอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ที่เหมาะสมกับหัวข้อ เพ่ือสามารถให้
ค าปรึกษาตั้งแต่กระบวนการพัฒนาหัวข้อจนถึงการสอบป้องกันวิทยานิพนธ์ และการตีพิมพ์เผยแพร่
ผลงานวิจัยในระดับบัณฑิตศึกษาจนส าเร็จการศึกษา 

5.3 การประเมินผู้เรียน 
 มีคณะกรรมการประจ าหลักสูตรเป็นผู้ก ากับข้อมูลเกี่ยวกับสัมฤทธิผลการเรียนรู้ของนักศึกษา       
โดยก ากับการประเมินการจัดการเรียนการสอนและการประเมินหลักสูตร (OBE 5 OBE 6 และ OBE 7) และการ
ประเมินวิทยานิพนธ์ เพ่ือสะท้อนสภาพจริงด้วยวิธีการหรือเครื่องมือประเมินที่เชื่อถือได้ ให้ข้อมูลที่ช่วยให้
ผู้สอนและผู้เรียนมีแนวทางในการปรับปรุงพัฒนาการเรียนการสอนต่อไปด้วย  ทั้งนี้ ความเหมาะสมของ
ระบบประเมินต้องให้ความส าคัญกับการก าหนดเกณฑ์การประเมิน วิธีการประเมิน เครื่องมือประเมินที่มี
คุณภาพ และวิธีการให้เกรดที่สะท้อนผลการเรียนรู้ได้อย่างเหมาะสม 
 

6. สิ่งสนับสนุนการเรียนรู้ 
6.1 การบริหารงบประมาณ 

 คณะ/วิทยาลัยจัดสรรงบประมาณแผ่นดินและเงินรายได้ เพ่ือใช้ในการจัดการเรียนการสอนหลักสูตร
วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ  (หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2564) โดยการบริหาร
งบประมาณเป็นไปตามระเบียบ/ประกาศ มหาวิทยาลัย การจัดการศึกษาเป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยที่
เกี่ยวข้อง 

6.2 ทรัพยากรการเรียนการสอนที่มีอยู่เดิม 
 มหาวิทยาลัยมีความพร้อมด้านหนั งสือ ต ารา และการสืบค้นผ่านฐานข้อมูล  โดยมีส านั ก
หอสมุดกลางที่มีหนังสือด้านวิศวกรรมและด้านอ่ืน ๆ รวมถึงฐานข้อมูลที่จะให้สืบค้น  ส่วนระดับคณะ/
วิทยาลัย มีหนังสือต าราเฉพาะทาง  รวมทั้งมีอุปกรณ์ท่ีใช้สนับสนุนการจัดการเรยีนการสอนอย่างพอเพียง 
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6.3 การจัดหาทรัพยากรการเรียนการสอนเพ่ิมเติม 
 คณะ/วิทยาลัยประสานงานกับส านักหอสมุดกลางในการจัดซื้อหนังสือ ต ารา สิ่งพิมพ์ วารสาร 
ฐานข้อมูลเพ่ือการสืบค้น แหล่งเรียนรู้ และสื่ออิเล็กทรอนิกส์  ฯลฯ เพ่ือบริการให้อาจารย์และนักศึกษาได้
ค้นคว้าและใช้ประกอบการเรียนการสอน  ในการประสานการจัดซื้อหนังสือนั้น อาจารย์ผู้สอนแต่ละรายวิชา
จะมีส่วนร่วมในการเสนอแนะรายชื่อหนังสือ ตลอดจนสื่ออ่ืน ๆ ที่จ าเป็น  ในส่วนของคณะ/วิทยาลัยมี
ห้องสมุดเพ่ือบริการหนังสือ ต ารา หรือวารสารเฉพาะทาง และมีการจัดสื่อการสอนอ่ืนเพ่ือใช้ประกอบการ
สอนของอาจารย์ เช่น เครื่องมือมัลติมีเดียโปรเจคเตอร์ คอมพิวเตอร์ Wifi เป็นต้น ติดตั้งประจ าอยู่ในทุก
ห้องเรียนระดับบัณฑิตศึกษา 

6.4 การประเมินความเพียงพอของทรัพยากร 
 ผู้รับผิดชอบหลักสูตรส ารวจความเพียงพอของทรัพยากรการเรียนการสอนในทุกภาคการศึกษา 
โดยใช้แบบประเมินความพึงพอใจต่อสิ่งสนับสนุนการเรียนรู้ของนักศึกษาและอาจารย์ เพื่อจัดท างบประมาณ
ประจ าปีในการจัดหาทรัพยากรให้พอเพียงต่อความต้องการในการเรียนการสอน 
7. ตัวบ่งช้ีผลการด าเนินงาน (Key Performance Indicators) 

ตัวบง่ช้ีผลการด าเนินงาน 
ปีการศึกษา 

ปีท่ี 1 ปีท่ี 2 ปีท่ี 3 ปีท่ี 4 ปีท่ี 5 
1. อาจารย์ประจ าหลักสตูรอย่างน้อยร้อยละ 80 มีส่วนร่วมในการ

ประชุมเพื่อวางแผน ตดิตามและทบทวนการด าเนินงานหลักสตูร 

     

   
2. มีรายละเอียดของหลักสูตรตามแบบ OBE 2 ที่สอดคล้องกับ

กรอบมาตรฐานคุณวุฒริะดบัอุดมศึกษาแห่งชาติ หรือมาตรฐาน
คุณวุฒิ/สาขาวิชา (ถ้ามี) 

     

   

3. มีรายละเอียดของรายวิชา และรายละเอียดของประสบการณ์
ภาคสนาม (ถ้ามี) ตามแบบ OBE 3 และ OBE 4 อย่างน้อยก่อน
การเปิดสอนในแต่ละภาคการศึกษาให้ครบทุกรายวิชา 

     

 
   

  

4. จัดท ารายงานผลการด าเนินการของรายวิชา และรายงานผลการ 
ด าเนินการของประสบการณ์ ภาคสนาม (ถ้ามี) ตามแบบ OBE 5  
และ OBE 6 ภายใน 30 วันหลังสิน้สุดภาคการศึกษาท่ีเปดิสอน
ให้ครบทุกรายวิชา 

     

      
      

5. จัดท ารายงานผลการด าเนินการของหลักสูตรตามแบบ OBE 7 
ภายใน 60 วัน หลังสิ้นสุดปีการศึกษา 

     

      
6. มีการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิของนักศึกษาตามมาตรฐานผลการ

เรียนรู้ที่ก าหนดใน OBE 3 และ OBE 4 (ถ้ามี) อย่างน้อยร้อยละ 
25 ของรายวิชาที่เปิดสอนในแต่ละปีการศึกษา 

     

      

7. มีการพัฒนา/ปรับปรุงการจัดการเรียนการสอน กลยุทธ์การสอน 
หรือการประเมินผลการเรียนรู้ จากผลการประเมินการ
ด าเนินงานท่ีรายงานใน OBE 7 ปีท่ีแล้ว 

     

      

8. อาจารย์ใหม่ (ถ้ามี) ทุกคนได้รับการปฐมนิเทศหรือค าแนะน าด้าน
การจัดการเรยีนการสอน 

     

9. อาจารย์ประจ าทุกคนได้รับการพฒันาทางวิชาการ และ/หรือ
วิชาชีพอย่างน้อยปลีะ 1 ครั้ง 

     

10. จ านวนบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอน (ถ้ามี) ไดร้ับการ
พัฒนาวิชาการ และ/หรือวิชาชีพไม่น้อยกวา่ร้อยละ 50 ต่อปี 

     
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ตัวบง่ช้ีผลการด าเนินงาน 
ปีการศึกษา 

ปีท่ี 1 ปีท่ี 2 ปีท่ี 3 ปีท่ี 4 ปีท่ี 5 
11. ระดับความพึงพอใจของนักศึกษาปีสุดท้าย/บัณฑิตใหม่ที่มตี่อ

คุณภาพหลักสตูรเฉลี่ยไม่น้อยกว่า 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 
     

      
12. ระดับความพึงพอใจของผู้ใช้บัณฑิตที่มีต่อบัณฑิตใหมเ่ฉลี่ยไม่

น้อยกว่า 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 
     
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หมวดที่ 8 การประเมินและปรับปรุงการด าเนินการของหลักสูตร 
 
1. การประเมินประสิทธิผลการสอน 
 1.1 การประเมินกลยุทธ์การสอน  

กระบวนการที่ใช้ในการประเมินและปรับปรุงยุทธศาสตร์ที่วางแผนไว้เพ่ือพัฒนาการเรียนการสอน
นั้น พิจารณาจากผลการเรียนรู้ของผู้เรียน โดยในส่วนความรู้ภาคทฤษฎีซึ่งผู้สอนอาจประเมินกลยุทธ์การ
สอนโดยใช้การสอบย่อย การสังเกตพฤติกรรม การอภิปรายโต้ตอบหรือตอบค าถามของนักศึกษาในชั้นเรียน 
ส่วนการน าความรู้ไปใช้ปฏิบัติงาน สามารถประเมินจากผลงานที่มอบหมายและการน าเสนอในชั้นเรียน ส่วน
ช่วงหลังการสอนมีการวิเคราะห์ผลการประเมินการสอนโดยนักศึกษาและการวิเคราะห์ผลการเรียนของ
นักศึกษา และน าเข้าที่ประชุมคณาจารย์ในภาควิชา เพ่ือการแลกเปลี่ยนเรียนรู้และขอค าแนะน าไป
ปรับเปลี่ยนวิธีการสอนให้เหมาะสมต่อไป 
 1.2 การประเมินทักษะของอาจารย์ในการใช้แผนกลยุทธ์การสอน  

การประเมินทักษะดังกล่าว สามารถท าการประเมินโดยนักศึกษาในแต่ละวิชา การสังเกตการณ์ของ
ผู้รับผิดชอบหลักสูตร/ประธานหลักสูตร และ/หรือ ทีมผู้สอน ในทุกด้าน  ทั้งด้านทักษะกลยุทธ์การสอน          
การตรงต่อเวลา การชี้แจงเป้าหมาย วัตถุประสงค์รายวิชา ชี้แจงเกณฑ์การประเมินผลรายวิชาและการใช้สื่อการ
สอนในทุกรายวิชา 
 
2. การประเมินหลักสูตรในภาพรวม  

การประเมินหลักสูตรในภาพรวมนั้นจะกระท าอย่างต่อเนื่องทุก ๆ ปี โดยเน้นการติดตามประเมินร่วมกับ
ผู้ใช้บัณฑิต หรือผู้มีส่วนเกี่ยวข้องอ่ืน ๆ ว่าผู้ส าเร็จการศึกษามีสมรรถนะในการปฏิบัติงานวิชาชีพมากน้อย
เพียงใด และยังมีจุดอ่อนในด้านใด  รวบรวมข้อมูลทั้งหมดเพ่ือการพัฒนารายละเอียดในหลักสูตร ตลอดจน
ปรับปรุงกระบวนการในการจัดการเรียนการสอนในภาพรวมและในแต่ละวิชา  
 
3. การประเมินผลการด าเนินงานตามรายละเอียดหลักสูตร  

การประเมินคุณภาพการศึกษาประจ าปี ตามตัวบ่งชี้ผลการด าเนินงานที่ระบุไว้ในหมวดที่ 7 การประกัน
คุณภาพหลักสูตร โดยคณะกรรมการประเมินคุณภาพภายในระดับหลักสูตร ตามระบบและเกณฑ์การ
ประเมินคุณภาพการศึกษาภายในของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 
 
4. การทบทวนผลการประเมินและวางแผนปรับปรุง  

การทบทวนผลการประเมินและวางแผนปรับปรุงหลักสูตรและแผนกลยุทธ์การสอนสามารถท าได้โดย   
การรวบรวมข้อเสนอแนะและข้อมูลจากการประเมินโดยนักศึกษา ผู้ใช้บัณฑิต ผู้ทรงคุณวุฒิ เพ่ือน าข้อมูลที่ได้   
มาวิเคราะห์และทบทวนโดยผู้รับผิดชอบหลักสูตร/ประธานหลักสูตร และน าผลการวิเคราะห์มาใช้ในการจัด   
การเรียนการสอน  และมีการประชุมอาจารย์ประจ าหลักสูตรเพ่ือพิจารณาทบทวนผลการด าเนินการ
หลักสูตร  เพ่ือน าไปสู่การปรับปรุงหลักสูตรและแผนกลยุทธ์ต่อไป (ถ้ามี) โดยกระท าทุก 5 ปี  ทั้งนี้ 
มหาวิทยาลัยได้ก าหนดให้มีการพัฒนาหลักสูตรให้ทันสมัยและสอดคล้องกับความต้องการของผู้ใช้บัณฑิต
อย่างแทจ้ริง 
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ภาคผนวก 
 
 -  แผนภูมิแสดงความต่อเนื่องของหลักสูตร 
 -  ความหมายของเลขรหัสรายวิชาในหลักสูตร 
 -  ค าสั่งแตง่ตั้งคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
 -  ข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ ว่าด้วยการศึกษา  
  ระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2560 ฉบับแก้ไขเพ่ิมเติม 
 -  ผลงานวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตรและอาจารย์ผู้สอน 
 -  ตารางเปรียบเทียบรายวิชาในหลักสูตรกับองค์ความรู้ตามมาตรฐานคุณวุฒิ 
  ระดับอุดมศึกษา พ.ศ. 2552 
  -  รายละเอียดการปรับปรุงแก้ไขหลักสูตร 
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แผนภูมิแสดงความต่อเนื่องของหลักสูตร



มคอ.2 

 61 

แผนภูมิแสดงความต่อเนื่องของหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
สาขาวิชาวศิวกรรมอัตโนมัติ 

แผน ก แบบ ก 2 
 

0107351xx 3(3-0-6)

                      

0107351xx 3(3-0-6)

                      

0107352xx 3(3-0-6)

                  

010735901 1(1-0-2)

                   

        

010735902 1(0-2-1)

       1

      1                1

0107351xx 3(3-0-6)

                      

0107352xx 3(3-0-6)

                  

0107353xx 3(3-0-6)

               

010735903 1(0-2-1)

       2

      1                2

0107353xx 3(3-0-6)

               

010735922 3

           

      2                1

010735922 9

           

      2                2
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ความหมายของเลขรหัสรายวิชาในหลักสูตร
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ความหมายของเลขรหัสรายวิชาที่ใช้ในหลักสูตร 
 

 
โครงสร้างรายวิชาที่ใช้ในหลักสูตร ประกอบไปด้วยตัวเลขจ านวน 9 หลัก ดังนี้ 

หลักท่ี 1-2 หมายถึง  คณะ 
หลักท่ี 3-4  หมายถึง  ภาควิชา 
หลักท่ี 5  หมายถึง  สาขาวิชา 
หลักที ่6  หมายถึง  ระดับการศึกษา 
หลักที่ 7  หมายถึง  ประเภทวิชา 
หลักท่ี 8-9 หมายถึง  ล าดับวิชา 

 
0 1 0 7 3 5 X Y Y  
 

YY ล าดับวิชา 
X ประเภทวิชา 
5  ระดับการศึกษาปริญญาโท 
3 วิศวกรรมอัตโนมัติ 
07 ภาควิชาวิศวกรรมเครือ่งมือวัดและอิเล็กทรอนิกส์ 
01 คณะวิศวกรรมศาสตร์ 

 
ความหมายของตัวเลขในการก าหนดชนิดวิชา (เลขหลักท่ี 7 จากซ้าย) 
 1 หมายถึง  วิชาเลือกทางคณิตศาสตร์ 
 2 หมายถึง  วิชาเลือกเฉพาะสาขา 
 3 หมายถึง  วิชาเลือกทั่วไป 
 9  หมายถึง  วิชาบังคับ 
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ค าสั่งแต่งตัง้คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
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ข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ  
ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2560 ฉบับแก้ไขเพิ่มเติม 
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ผลงานวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตรและอาจารย์ผู้สอน
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ผลงานวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตร 
ผู้ชว่ยศาสตราจารย์ ดร.นที ทองอุ่น 
1. Thong-un, N. and Pudchuen, N.  (2019).  “An Accurate Real-time Immersion Method for 

Automatic Ultrasonic Measurement of Thin-wall Hot-rolled Structural Carbon 
Steel.” Acoustical Science and Technology.  Vol.40 No.4 : 276-278. 

2. Daosaeng, J. and Thong-un, N.  (2019).  “A Study of Flowrate Calculation using ESPRIT 
Technique for Ultrasonic Velocity Profiles.”  Engineering Journal. Vol.23 No.2 : 119-
133. 

3. Padungsriborwogn, W., Thong-un, N. and Treenuson, W.  (2019).  “A Study on Automatic 
Flaw Detection using MSSIM in Ultrasound Imaging of Steel Plate.”  In Proceedings 
of the International Symposium on Instrumentation, Control, Artificial Intelligence, 
and Robotics (16-18 January 2019).  (n.p.), (167-170). 

4. Wongsaroj, W., Hamdani, A., Thong-un, N., Takahashi, H. and Kikura, H.  (2018).  
“Extended Short-time Fourier Transform for Ultrasonic Velocity Profiler on two-
phase bubbly flow using a singl resonant frequency.”  Applied Science.  Vol.9 No.1 
: 1-21. 

5. Thong-un, N., Wongsaroj, W., Treenuson, W., Chanwutitum, J. and Kikura, H. (2018).   
“An experimental study of different signal processing methods on ultrasonic 
velocity profiles in a single phase flow.”  Engineering Journal.  Vol.22 No.3 : 123-
142. 

6. Wongsaroj, W., Hamdani, A., Thong-un, N., Takahashi, H., Treenuson, W. and Kikura, H.  
(2018). “Application of Short Time Fourier Transform in Ultrasonic Velocity Profiler 
on Bubbly Flow.”  In Proceedings of the 6th International Electrical Engineering 
Congress (7-9 March 2018).  Krabi : Srinakharinwirot University, (1-4). 

 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ไชยนรินทร์ อัครวโรดม 
1. Charoenwiangnuea, P., Ekkaravarodome, C., Boonyaroonate, I., Thounthong, P. and 

Jirasereeamornkul, K. (2017). “Design of Domestic Induction Cooker based on 
Optimal Operation Class-E Inverter with Parallel Load Network under Large-Signal 
Excitation.” Journal of Power Electronics. Vol. 17 No. 4 : 892-904. 
 

2. Mungporn, P., Thounthong, P., Sikkabut, S., Yodwong, B., Ekkaravarodome, C., Kumam, P., 
Junkhiaw, S.T., Bizon, N., Nahid-Mobarakeh, B. and Pierfederici, S. (2017). 
“Differential Flatness-Based Control of Current/Voltage Stabilization for a Single-
Phase PFC with Multiphase Interleaved Boost Converters.” In Proceedings of 
European Conference on Electrical Engineering and Computer Science (17-19 
November 2017). Switzerland : Technical University of Sofia, Bulgaria, (124-130). 
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3. Poonnoy, N., Mungporn, P., Thounthong, P., Sikkabut, S., Yodwong, B., Boonseng, A., 
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วิศวกรรมระบบควบคมุแบบ
อิเล็กทรอนิกส ์
อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลังและการ
ประยุกต์ใช้ 
การประยุกต์ใช้การประมวลผลสญัญาณ
ดิจิทัลในระบบไฟฟ้าก าลัง 

5. กลุ่มความรู้ด้านระบบอัตโนมัติ
และคอมพิวเตอร ์

1. เทคโนโลยีที่
เกี่ยวขอ้งกับระบบ
อัตโนมัต ิ

010735203 
010735208 
010735210 
010735306 

ปัญญาประดิษฐ์ 
เทคโนโลยีอัตโนมัต ิ
เรื่องคัดเฉพาะทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 
โครงข่ายอินเทอร์เนต็ทุกสรรพสิ่งในงาน
อุตสาหกรรม 

6. กลุ่มความรู้ด้านวิทยานิพนธ ์ 1. ค้นคว้าในหัวเรื่อง
การท าวิจัยขั้นสูง 
ทางด้านวิศวกรรม
อัตโนมัติ จ านวน 
12 หนว่ยกิต 

010735901 
010735902 
010735903 
010735922  

ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 
สัมมนา 1 
สัมมนา 2 
วิทยานิพนธ ์
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รายละเอียดการปรับปรุงแก้ไขหลักสูตร 
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การปรับปรุงแก้ไขหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ 

ฉบับปี พ.ศ. 2559 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ภาควิชาวิศวกรรมเครือ่งมือวัดและอิเล็กทรอนิกส์ 
คณะวิศวกรรมศาสตร์ 

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 
 
 
 
 

การปรับปรุงแก้ไขหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมัติ 

ฉบับปี พ.ศ. 2559 
…………………………………. 

 

1.  หลักสูตรฉบับดังกล่าวนี้  ส านักงานคณะกรรมการการอุดมศึกษารับทราบการให้ความเห็นชอบเรียบร้อย
แล้ว เมื่อวันที่ 9 ตุลาคม 2560 
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2.  สภามหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ ได้อนุมัติการปรับปรุงแก้ไขครั้งนี้แล้ว          
ในการประชุมครั้งที่ ....................... เมื่อวันที่ ................................ 

 

3.  หลักสูตรปรับปรุงแกไ้ขนี้ เริ่มใช้กับนักศึกษาที่เข้าศึกษาตั้งแต่ภาคการศึกษาที ่1 ปีการศึกษา 2564  เป็นต้นไป
  

4. เหตุผลในการปรับปรุงแก้ไข 
  4.1 เพ่ือให้สามารถจัดหลักสูตรไดเ้หมาะสมกับกลุ่มผู้เรียน และความต้องการก าลังคนทางด้าน
วิศวกรรมอัตโนมติั 
  4.2 เพ่ือปรับปรุงให้เกิดความสอดคล้องกับกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษา พ.ศ. 2552 
 

5. สาระในการปรับปรุงแก้ไข 
 5.1 เพ่ิมรายวิชา 4 วิชา ดังนี้  
010735203 ปัญญาประดิษฐ์ 3(3-0-6) 
 (Artificial Intelligence) 
010735304 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลังและการประยุกต์ใช้งาน 3(3-0-6) 
 (Power Electronic Devices and Its Applications) 
010735305 การประยุกต์ใช้การประมวลผลสัญญาณดิจิทัลในระบบไฟฟ้าก าลัง 3(3-0-6) 
 (Digital Signal Processing Applications in Power System) 
010735306 โครงข่ายอินเทอร์เน็ตทกุสรรพสิ่งในงานอุตสาหกรรม 3(3-0-6) 
 (Wireless Industrial IoT Networks) 
 5.2 ลดรายวิชา 4 วิชา ดังนี้   
010735208 ปัญญาประดิษฐ์และทฤษฎีเชิงประสาทแบบคลุมเครือ 3(3-0-6) 
 (Artificial Intelligence and Neuro-Fuzzy Theory) 
010735211 ระบบเครื่องมือวัด 3(3-0-6) 
 (Instrumentation System) 
 
010735308 คอมพิวเตอร์ช่วยออกแบบและงานวิศวกรรม 3(3-0-6) 
 (Computer Aided Design and Engineering) 
010735310 วงจรแปลงผันก าลังไฟฟ้าแบบรีโซแนนท์และการประยุกต์ใช้ 3(3-0-6) 
 (Resonant Power Converters and Its Applications) 
 5.3 เปลี่ยนรหัสรายวิชา 12 วิชา ดังนี้  
010735201 ทฤษฎีการควบคุม 3(3-0-6) 
 (Control Theory) 
010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์ของแขนกล 3(3-0-6) 
 (Kinematics and Dynamics of Manipulator) 
010735204 การประมวลผลภาพ 3(3-0-6) 
 (Image Processing) 
010735205 การวัดและวิเคราะห์ข้อมูลส าหรับงานวิศวกรรม 3(3-0-6) 
 (Measurement and Data Analysis for Engineering) 
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010735206 เครื่องมือวัดและการควบคุมอุตสาหกรรม 3(3-0-6) 
 (Industrial Instrumentation and Control) 
010735207 ตัวตรวจจับสัญญาณและตัวกระตุ้น 3(3-0-6) 
 (Sensors and Actuators) 
010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัติ 3(3-0-6) 
 (Automation Technology) 
010735209 การควบคุมกระบวนการ 3(3-0-6) 
 (Process Control) 
010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้านวิศวกรรมอัตโนมัติ 3(3-0-6) 
 (Selected Topic in Automation Engineering) 
010735301 วิศวกรรมระบบควบคุมแบบอิเล็กทรอนิกส์ 3(3-0-6) 
 (Electronics Control System Engineering) 
010735302 การประมวลผลสัญญาณเชิงดิจิทัล 3(3-0-6) 
 (Digital Signal Processing) 
010735303 การควบคุมแบบทนทานและปรับตัวเองได้ 3(3-0-6) 
 (Robust and Adaptive Control) 
 
 
 

6.  โครงสร้างหลักสูตรภายหลังการปรับปรุงแก้ไขยังคงไม่เปลี่ยนแปลงและเป็นไปตามเกณฑ์มาตรฐาน  
 หลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558 ปรากฏดังนี้ 
 
 

แผน ก แบบ ก 2  
หมวดวิชา เกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรฯ โครงสร้างเดิม โครงสร้างใหม่ 

ศึกษารายวิชา ไม่น้อยกว่า  12  หนว่ยกิต 24  หน่วยกิต 24  หน่วยกติ 
วิทยานิพนธ์ ไม่น้อยกว่า  12  หน่วยกิต 12  หน่วยกิต 12  หน่วยกิต 
หนว่ยกิตรวมตลอดหลักสูตร ไม่น้อยกว่า  24  หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 36  หนว่ยกิต 

 
7. เปรียบเทียบข้อแตกต่างระหว่างหลักสูตรเดิมกับหลักสูตรปรับปรุง 
 7.1 ชื่อหลักสูตรและชื่อปริญญา 
 

หลักสตูรฉบับปี พ.ศ. 2559 หลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2564 
หลักสตูรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวศิวกรรมอัตโนมตั ิ

หลักสตูรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมอัตโนมตั ิ

Master of Engineering Program in Automation 
Engineering 

Master of Engineering Program in Automation 
Engineering 

วิศวกรรมศาสตรมหาบณัฑติ (วิศวกรรมอัตโนมัติ) วิศวกรรมศาสตรมหาบณัฑติ (วิศวกรรมอัตโนมัติ) 
วศ.ม. (วิศวกรรมอตัโนมตัิ) วศ.ม. (วิศวกรรมอตัโนมตัิ) 
Master of Engineering (Automation Engineering) Master of Engineering (Automation Engineering) 
M.Eng. (Automation Engineering) M.Eng. (Automation Engineering) 



มคอ.2 

 122 

 7.2 โครงสร้างหลักสูตร 
 

หลักสตูฉบับปี พ.ศ. 2559 หลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2564 
แผน ก แบบ ก 2   แผน ก แบบ ก 2   
หมวดวิชาบังคับ  15  หน่วยกิต หมวดวิชาบังคับ  15  หน่วยกิต 
   วิชาบงัคับ 3  หน่วยกิต    วิชาบงัคับ 3  หน่วยกิต 
   วิทยานิพนธ์ 12  หน่วยกิต    วิทยานพินธ์ 12  หนว่ยกิต 
หมวดวิชาเลือก  21  หน่วยกิต หมวดวิชาเลือก  21  หน่วยกิต 
   วิชาเลือกทางคณิตศาสตร ์ 6  หน่วยกิต    วิชาเลือกทางคณิตศาสตร ์ 6  หน่วยกิต 
   วิชาเลือกเฉพาะสาขา       9  หน่วยกติ    วิชาเลือกเฉพาะสาขา       9  หน่วยกิต 
   วิชาเลือกทัว่ไป 6  หน่วยกิต    วิชาเลือกทั่วไป 6  หน่วยกิต 
รวมตลอดหลักสูตร  36  หน่วยกิต รวมตลอดหลักสูตร  36  หน่วยกติ 

 
 
 
 7.3 รายวิชาในแต่ละหมวด 
 

หลักสตูรฉบับป ีพ.ศ. 2559 หลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2564 
รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต 

 แผน ก แบบ ก 2   แผน ก แบบ ก 2  
วิชาบังคับ วิชาบังคับ 
010735901 ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 1(1-0-2) 010735901 ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 1(1-0-2) 
 (Engineering Research 

Methodology) 
  (Engineering Research 

Methodolpgy) 
 

010735902 สัมมนา 1 
(Seminar I) 

1(0-2-1) 010735902 สัมมนา 1 
(Seminar I) 

1(0-2-1) 

010735903 สัมมนา 2 
(Seminar II) 

1(0-2-1) 010735903 สัมมนา 2 
(Seminar II) 

1(0-2-1) 

010735922 วิทยานิพนธ ์
(Thesis) 

12 010735922 วิทยานพินธ ์
(Thesis) 

12 

วิชาเลือก วิชาเลือก 
 วิชาเลือกทางคณิตศาสตร ์   วิชาเลือกทางคณิตศาสตร ์  
010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับ

วิศวกร 
3(3-0-6) 010735101 เทคนิคการค านวณส าหรับ

วิศวกร 
3(3-0-6) 

 (Computational  
Technique for Engineers) 

  (Computational 
Technique for Engineers) 

 

010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต ์
(Applied Mathematics) 

3(3-0-6) 010735102 คณิตศาสตร์ประยุกต ์
(Applied Mathematics) 

3(3-0-6) 

010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ ์ 3(3-0-6) 010735103 การวิเคราะห์เมทริกซ ์ 3(3-0-6) 
 (Matrix Analysis)   (Matrix Analysis)  
010735104 ตัวแปรสุม่และกระบวนการ 

สโตแคสติก 
3(3-0-6) 010735104 ตัวแปรสุม่และกระบวนการ 

สโตแคสติก 
3(3-0-6) 

 (Random Variables and 
Stochastic Processes) 

  (Random Variables and 
Stochastic Processes) 
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หลักสตูรฉบับป ีพ.ศ. 2559 หลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2564 
รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต 
010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบ  

ทางคณิตศาสตร ์
3(3-0-6) 010735105 การสร้างแบบจ าลองระบบ

ทางคณิตศาสตร ์
3(3-0-6) 

 (Mathematical System 
Modeling) 

  (Mathematical System 
Modeling) 

 

 วิชาเลือกเฉพาะสาขา   วิชาเลือกเฉพาะสาขา  
010735206 ทฤษฎีการควบคุม 

(Control Theory) 
 

3(3-0-6) 010735201 ทฤษฎีการควบคุม 
(Control Theory) 

3(3-0-6) 

010735207 จลนศาสตร์และพลศาสตร์   
ของแขนกล 
(Kinematics and   
Dynamics of    
Manipulator) 

3(3-0-6) 010735202 จลนศาสตร์และพลศาสตร์
ของแขนกล 
(Kinematics and 
Dynamics of 
Manipulator) 

3(3-0-6) 

010735208 ปัญญาประดิษฐ์และทฤษฎิเชิง
ประสาทแบบคลมุเครือ 
(Artificial Intelligence and 
Neuro-Fuzzy Theory) 

3(3-0-6)    

   010735203 ปัญญาประดิษฐ ์
(Artificial Intelligence) 

3(3-0-6) 

010735209 การประมวลผลภาพ 
(Image Processing) 

3(3-0-6) 010735204 การประมวลผลภาพ 
(Image Processing) 

3(3-0-6) 

010735210 การวัดและวิเคราะห์ข้อมลู
ส าหรับงานวิศวกรรม 
(Measurement and Data 
Analysis for Engineering) 

3(3-0-6) 010735205 การวัดและวิเคราะห์ข้อมลู
ส าหรับงานวิศวกรรม 
(Measurement and Data 
Analysis for Engineering) 

3(3-0-6) 

010735211 ระบบเครื่องมือวัด 
(Instrumentation System) 

3(3-0-6)    

010735212  เครื่องมือวัดและการควบคุม
อุตสาหกรรม 
(Industrial   
Instrumentation and 
Control) 

3(3-0-6) 010735206  เครื่องมือวัดและการควบคุม
อุตสาหกรรม 
(Industrial 
Instrumentation and 
Control) 

3(3-0-6) 

010735213 ตัวตรวจจับสัญญาณและ
ตัวกระตุ้น 
(Sensors and Actuators) 

3(3-0-6) 010735207 ตวัตรวจจับสัญญาณและ
ตัวกระตุ้น 
(Sensors and Actuators) 

3(3-0-6) 

010735214 เทคโนโลยีอัตโนมัต ิ
(Automation    
Technology) 

3(3-0-6) 010735208 เทคโนโลยีอัตโนมัต ิ
(Automation 
Technology) 

3(3-0-6) 

010735215 การควบคมุกระบวนการ 
(Process Control) 
 

3(3-0-6) 010735209 การควบคุมกระบวนการ 
(Process Control) 

3(3-0-6) 
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หลักสตูรฉบับป ีพ.ศ. 2559 หลักสตูรปรับปรุง พ.ศ. 2564 
รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต รหัสวิชา ช่ือวิชา หน่วยกิต 

 
010735216 เรื่องคัดเฉพาะทางด้าน

วิศวกรรมอัตโนมัต ิ
(Selected Topic in 
Automation Engineering) 

3(3-0-6) 010735210 เรื่องคัดเฉพาะทางด้าน
วิศวกรรมอัตโนมัต ิ
(Selected Topic in 
Automation Engineering) 

3(3-0-6) 

 วิชาเลือกท่ัวไป   วิชาเลือกทั่วไป  
010735306 วิศวกรรมระบบควบคมุแบบ

อิเล็กทรอนิกส ์
(Electronics Control 
System Engineering) 

3(3-0-6) 010735301 วิศวกรรมระบบควบคมุแบบ
อิเล็กทรอนิกส ์
(Electronics Control 
System Engineering) 

3(3-0-6) 

010735307 การประมวลผลสัญญาณเชิง
ดิจิทัล 
(Digital Signal Processing) 

3(3-0-6) 010735302 การประมวลผลสัญญาณเชงิ
ดิจิทัล 
(Digital Signal Processing) 

3(3-0-6) 

010735308 คอมพิวเตอร์ช่วยออกแบบและ
งานวิศวกรรม 
(Computer Aided Design 
and Engineering) 

3(3-0-6)    

010735309 การควบคุมแบบทนทานและ
ปรับตัวเองได ้
(Robust and Adaptive 
Control) 

3(3-0-6) 010735303 การควบคุมแบบทนทานและ
ปรับตัวเองได ้
(Robust and Adaptive 
Control) 

3(3-0-6) 

010735310 วงจรแปลงผันก าลังไฟฟ้าแบบ รี
โซแนนท์และการประยุกต์ใช้ 
(Resonant Power 
Converters and Its 
Applications) 

3(3-0-6)    

   010735304 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลัง
และการประยุกต์ใช้งาน 
(Power Electronic 
Devices and Its 
Applications) 
 
 
 
 

3(3-0-6) 

   010735305 การประยุกต์ใช้การ
ประมวลผลสญัญาณดจิิทัลใน
ระบบไฟฟ้าก าลัง 
(Digital Signal Processing 
Applications in Power 
System) 

3(3-0-6) 
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   010735306 โครงข่ายอินเทอร์เนต็ทุก

สรรพสิ่งในงานอุตสาหกรรม 
(Wireless Industrial IoT 
Networks) 

3(3-0-6) 

 


