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ช่ือสถาบันอุดมศึกษา         สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 
คณะ        คณะวิศวกรรมศาสตร   
สาขาวิชา   วิศวกรรมการวัดและควบคุม 
 

หมวดที ่1.  ขอมูลทั่วไป 

1. ช่ือหลักสูตร 
    ชื่อภาษาไทย  : หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต   สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
    ชื่อภาษาอังกฤษ  : Master of Engineering Program in Instrumentation Engineering 
 

2. ช่ือปริญญา 
    ชื่อเต็ม (ภาษาไทย) : วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต (วิศวกรรมการวัดคุม) 
             (ภาษาอังกฤษ)    : Master of Engineering (Instrumentation Engineering) 
    ชื่อยอ  (ภาษาไทย) : วศ.ม. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
             (ภาษาอังกฤษ)    : M.Eng. (Instrumentation Engineering)  
 

3. วิชาเอกหรือความเช่ียวชาญเฉพาะของหลักสูตร 
 หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม มุงผลิตบัณฑิตท่ีมีความรูความสามารถ  
ท้ังทางทฤษฎีและปฏิบัติ โดยเนนใหมีความเชี่ยวชาญวิทยาการชั้นสูง ท่ีนํามาซ่ึงการคนควา วิจัยและพัฒนาวิทยาการ
ใหมๆ ท้ังยังเปนการสงเสริมและการสนับสนุนการทํางานวิจัย เพ่ือตอบสนองตอภาคการผลิตในอุตสาหกรรมปจจุบัน  
ท่ีตองคํานึงถึงประสิทธิภาพทุกๆ ดาน เชน ตนทุนการผลิต  คุณภาพและมาตรฐานผลิตภัณฑ  สภาวะสิ่งแวดลอม  
ความปลอดภัยในการทํางาน  ความสามารถในการปรับอัตราการผลิต  ตลอดจนการบริหารและการจัดการใน
อุตสาหกรรม  รวมท้ังระบบการวัดและควบคุมจึงเปนการบูรณาการเชิงวิศวกรรม 
 

4. จํานวนหนวยกิตท่ีเรียนตลอดหลักสูตร 
      36 หนวยกิต 
 

5. รูปแบบของหลักสูตร 
 5.1 รูปแบบ 
 หลักสูตรระดับปริญญาโท 

 5.2 ภาษาท่ีใช   
 หลักสูตรจัดการศึกษาเปนภาษาไทย 

 5.3 การรับเขาศึกษา 
 รับท้ังนักศึกษาไทยและนักศึกษาตางชาติท่ีใชภาษาไทยไดเปนอยางดี 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 5.4 ความรวมมือกับสถาบันอ่ืน 
 เปนหลักสูตรของสถาบันโดยเฉพาะ 

 5.5 การใหปริญญาแกผูสําเร็จการศึกษา 
 ใหปริญญาเพียงสาขาวิชาเดียว 

 

6. สถานภาพของหลักสูตรและการพิจารณาอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตร 
 หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2554   กําหนดเปดสอนเดือน มิถุนายน พ.ศ. 2555 

ไดพิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการสภาวิชาการ  ครั้งท่ี .....9../..2554........... 
เม่ือวันท่ี.......26.......... เดือน.....กันยายน........... พ.ศ. ......2554......... 
ไดรับอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตรจากสภาสถาบัน ในการประชุมครั้งท่ี ...... 10../..2554......... 
เม่ือวันท่ี.......19.......... เดือน.....ตุลาคม........... พ.ศ. ......2554......... 

 

7. ความพรอมในการเผยแพรหลักสูตรท่ีมีคุณภาพและมาตรฐาน 
 หลักสูตรมีความพรอมเผยแพรวาเปนหลักสูตรท่ีมีคุณภาพและมาตรฐาน ตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับ 
อุดมศึกษาแหงชาติ ภายในป พ.ศ. 2556 

 

8. อาชีพท่ีสามารถประกอบไดหลังสําเร็จการศึกษา 
 อาชีพวิศวกรในภาคอุตสาหกรรม เชน  กลุมอุตสาหกรรมปโตรเคมี  กลุมอุตสาหกรรมน้ํามันและกาช
ธรรมชาติ  กลุมอุตสาหกรรม Fine Chemical  กลุมอุตสาหกรรมเก่ียวกับปูนและเซรามิค  กลุมอุตสาหกรรมเหล็ก   
กลุมอุตสาหกรรมอาหารและเกษตรแปรรูป  กลุมอุตสาหกรรมกระดาษ  กลุมอุตสาหกรรมยานยนต  กลุม
อุตสาหกรรมท่ีเก่ียวกับระบบอุปโภคตางๆ (Utility)  กลุมอุตสาหกรรมเก่ียวกับแกวและกระจก  รวมท้ังหนวยงาน
ภาครัฐและเอกชนอ่ืนๆ ท่ีมีลักษณะงานดานการวัดและควบคุม รวมถึงระบบอัตโนมัติเก่ียวของ 
 

9. ช่ือ นามสกุล เลขประจําตัวบัตรประชาชน ตําแหนง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารย 
   ผูรับผิดชอบหลักสูตร 

ชื่อ ตําแหนง คุณวุฒิการศึกษา (สูงสุด) เลขประจําตัวบัตรประชาชน 

1. รศ.ดร.วิทยา  ทิพยสุวรรณพร วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟา), 2551 

2. รศ.ดร.เกษตร  ศิริสันติสัมฤทธิ์ วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟา), 2552  

3. รศ.สุพรรณ  กุลพาณิชย วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา), 2531 

4. รศ.สักรียา  ชิตวงศ วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา), 2537 

5. รศ.ดร.กิตติ  ตีรเศรษฐ D.Eng.(Electrical Engineering), Japan, 2001 
 

10. สถานท่ีจัดการเรียนการสอน  
คณะวิศวกรรมศาสตร สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 
 ในสถานท่ีตั้งสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 

 

11. สถานการณภายนอกหรือการพัฒนาท่ีจําเปนตองนํามาพิจารณาในการวางแผนหลักสูตร  
11.1 สถานการณหรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจ 
 ภาคอุตสาหกรรมถือเปนสวนสําคัญของการพัฒนาทางเศรษฐกิจของประเทศ  ซ่ึงปจจุบันกระบวนการผลิต
ในอุตสาหกรรมเกือบจะทุกประเภทมีการวัดและควบคุมแมกระท่ังระบบอัตโนมัติ  อาทิ  อุตสาหกรรมการผลิต
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อาหารและเครื่องดื่ม  อุตสาหกรรมการผลิตยานยนตท่ีใชแขนกลอัตโนมัติ   อุตสาหกรรมกระดาษ    อุตสาหกรรม
ยา  อุตสาหกรรมปโตรเคมีและน้ํามัน  ฯลฯ  ดังนั้นวิศวกรท่ีปฏิบัติงานในสายงานดังกลาว  ตองมีองคความรูและ
ทักษะท่ีครอบคลุมทางดานไฟฟาเชิงกลและการจัดการเชิงอุตสาหกรรมชั้นสูง  เพ่ือใหสามารถทํางานแบบ
ผสมผสานและมีความเปนบูรณาการเชิงวิศวกรรม  หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิศวกรรมการวัด
คุมจึงมุงเนนการเรียนการสอนเพ่ือใหบัณฑิตมีความรูความสามารถ  ท้ังทางทฤษฎี และปฏิบัติ โดยเนนใหมีความ
เชี่ยวชาญวิทยาการชั้นสูง ท่ีนํามาซ่ึงการคนควา วิจัยและพัฒนาวิทยาการใหมๆ ท้ังยังเปนการสงเสริม และการ
สนับสนุนการทํางานวิจัย เพ่ือรองรับการพัฒนาของประเทศสูสังคมอุตสาหกรรมท่ีสามารถพ่ึงตนเองไดอยางยั่งยืน 
11.2 สถานการณหรือการพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรม 
 การพัฒนาทางอุตสาหกรรมมีความเก่ียวเนื่องกับการเปลี่ยนแปลงทางสังคมและวัฒนธรรมของชุมชนอยาง
ปฏิเสธไมได ดังนั้นวิศวกรท่ีดีนอกเหนือจากมีความเชี่ยวชาญในเชิงวิศวกรรมแลวยังมีความจําเปนท่ีจะตองมีความ
คํานึงถึงสภาพสังคมและสิ่งแวดลอม มีทักษะการสื่อสารเจรจาและมีจิตสํานึกท่ีดีตอจรรณยาบรรณวิชาชีพ เพ่ือ
สรางผลกระทบท่ีนอยท่ีสุดจากภาคอุตสาหกรรมอันจะมีตอวิถีการดําเนินชีวิตของชุมชนรอบดาน 

 

12. ผลกระทบจาก ขอ 11.1 และ 11.2 ตอการพัฒนาหลักสูตรและความเกี่ยวของกับพันธกิจของสถาบัน 
12.1 การพัฒนาหลักสูตร 
 ผลจากการเปลี่ยนแปลงเทคโนโลยีดานการผลิตในอุตสาหกรรม ท่ีมิไดมุงเพียงการควบคุมกระบวนการผลิต
เพียงอยางเดียว การเพ่ิมประสิทธิภาพดานการบริหารจัดการท่ีดีเพ่ือเพ่ิมศักยภาพทางการแขงขัน  คุณภาพและ
มาตรฐานของผลิตภัณฑ  ความปลอดภัยในการดําเนินงาน  ลดตนทุนการผลิต ฯลฯ   การนําเทคโนโลยีดาน
สารสนเทศเขามาชวยจึงเปนสิ่งจําเปน   ดวยเหตุนี้สถาบันจําตองพัฒนาหลักสูตรในเชิงรุกใหมีศักยภาพและ
สามารถปรับเปลี่ยนไดตามวิวัฒนาการเทคโนโลยีสารสนเทศ   การผลิตบุคลากรทางวิศวกรรมการวัดคุมท่ีมีความ
พรอมท่ีจะปฏิบัติงานในองคกรภาครัฐและภาคเอกชน  มีความสามารถในการปฏิบัติงานหรือพัฒนาเทคโนโลยีท่ี
เหมาะสม มีความสามารถในการปรับตัวเรียนรูเทคโนโลยีใหมเพ่ือประยุกตใชกับองคกร และมีคุณธรรม จริยธรรม
ในวิชาชีพ จึงสอดรับกับผลกระทบดังกลาว 
12.2 ความเกี่ยวของกับพันธกิจของสถาบัน 
 สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง เปนสถาบันท่ีมีชื่อเสียงในการผลิตวิศวกร นัก
เทคโนโลยีและนักวิทยาศาสตร เพ่ือรองรับการพัฒนาประเทศและบริการสังคม  การพัฒนาหลักสูตรไดสอดคลอง
กับพันธกิจและวิสัยทัศนของสถาบันท่ีมุงเปนสถาบันผลิตบัณฑิตท่ีมีคุณภาพและการเปนสถาบันวิจัยดาน
วิทยาศาสตรและเทคโนโลยี เพ่ือการสรางความเปนเลิศในการประยุกตเทคโนโลยี  รวมไปถึงพัฒนานวัตกรรมเพ่ือ
การพ่ึงตนเองท่ียั่งยืน 

 

13. ความสัมพันธกับหลักสูตรอ่ืนท่ีเปดสอนในคณะ/สาขาวิชาอ่ืนของสถาบัน 

13.1 กลุมวิชา/รายวิชาในหลักสูตรท่ีเปดสอนโดยคณะ/สาขาวิชา/หลักสูตรอ่ืน 
       ไมมี 

13.2 กลุมวิชา/รายวิชาในหลักสูตรท่ีเปดสอนใหสาขาวิชา/หลักสูตรอ่ืนตองมาเรียน 
 ไมมี 
13.3 การบริหารจัดการ  

       ไมมี 
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หมวดที ่2.  ขอมูลเฉพาะของหลักสูตร 
 

1. ปรัชญา ความสําคัญ และวัตถุประสงคของหลักสูตร 
1.1 ปรัชญา 

หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม มุงเนนการวิจัย เพ่ือนําไปสูการพัฒนา
เทคโนโลยีและนวัตกรรม เพ่ือใหวิศวกร นักวิจัยมีความรูความชํานาญทางดานอุปกรณการวัดและควบคุมทาง
อุตสาหกรรม โดยเนนใหมีความเชี่ยวชาญวิทยาการชั้นสูง สามารถพัฒนา  สรางและประยุกตใชเทคโนโลยีข้ันสูง
ไดอยางเหมาะสม และเกิดประโยชนตอภาคอุตสาหกรรมท่ีสามารถพ่ึงตนเองไดอยางยั่งยืนของประเทศสืบไป   
1.2 ความสําคัญ 

เนื่องจากประเทศไทยเปนประเทศกําลังพัฒนา รายไดหลักของประเทศมาจากการทองเท่ียวและการสง
สินคาออกไปตางประเทศ ซ่ึงการสงสินคาออกไปตางประเทศมีแนวโนมเพ่ิมข้ึนทุกป สินคาสงออกเหลานี้ไดจาก
โรงงานอุตสาหกรรมตางๆ ท่ีตั้งอยูในประเทศ อยางไรก็ดี การผลิตสินคาใหไดคุณภาพตรงตามความตองการ
ขางตน ตองอาศัยองคประกอบพ้ืนฐาน 4 อยาง คือ (1) คน (Man) (2) เครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิต 
(Machine/Process) (3) วิธีการ/ข้ันตอนการผลิต (Method/Procedure) และ (4) วัตถุดิบ (Material) โดยท่ี
เครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิตนับเปนองคประกอบท่ีสําคัญอันหนึ่งท่ีจะทําใหสินคาท่ีผลิตมีคุณภาพและ
เปนไปตามขอบงชี้รายละเอียด อยางไรก็ตาม การท่ีจะใหเครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิต ทํางานไดดีและ
ถูกตอง ก็ตองอาศัยการวัดท่ีถูกตองแมนยํา การควบคุมท่ีเหมาะสม มีการสอบเทียบเครื่องมือตามระยะเวลาท่ี
กําหนดอยางสมํ่าเสมอ และมีความปลอดภัยในการทํางานเปนตน ดวยเหตุนี้หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม จึงมุงเนนผลิตบัณฑิตใหเปนวิศวกรข้ันสูง ท่ีมีความรู ความสามารถทางดานการวัด
และควบคุม เครื่องมือ เครื่องจักรและกระบวนการผลิต สามารถปฎิบัติงานไดในโรงงานอุตสาหกรรม ตอบสนอง
กับความตองการของภาคอุตสาหกรรมและหนวยงานงานภาครัฐ นอกจากนี้ยังเปนนักวิชาการและนักปฎิบัติ ท่ี
ศึกษาคนควา วิจัยในศาสตรดานการวัดและควบคุม ซ่ึงจะยังประโยชนและสนับและสนุนการผลิตใน
ภาคอุตสาหกรรมของประเทศตอไป 

 
1.3 วัตถุประสงคของหลักสูตร   

1.3.1 เพ่ือผลิตวิศวกรข้ันสูง นักวิจัยท่ีมีความรูความชํานาญทางดานอุปกรณการวัดและควบคุมทาง
อุตสาหกรรม เครื่องจักรกลอัตโนมัติท่ีใชควบคุมระบบอุตสาหกรรม และการควบคุมระบบกระบวนการดวย
อุปกรณท่ีทันสมัยในอุตสาหกรรม ดวยการศึกษาคนควาวิจัยและพัฒนาวิชาการในสาขานี้ เพ่ือใหเปนประโยชนตอ
วงการอุตสาหกรรมของประเทศ 

1.3.2 เพ่ือพัฒนาคุณภาพของวิศวกรในสาขานี้ ใหมีความสามารถเปนผูประดิษฐคิดคนในการประยุกตเอา
เทคโนโลยีชั้นสูงและเทคโนโลยีสมัยใหมมาใชงานใหเกิดประโยชนตอสถานประกอบการ 

1.3.3  เพ่ือเผยแพรและใหบริการทางดานเทคโนโลยีแกสังคม และหนวยงานท่ีเก่ียวของ ท้ังในภาครัฐและ
ภาคเอกชน  

 

2. แผนพัฒนาปรับปรุง  
 หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิศวกรรมการวัดคุม  มีแผนพัฒนาหลักสูตรและแผนการเปลี่ยนแปลง
หลักๆ ท่ีคาดวาจะดําเนินการแลวเสร็จ ภายใน 5 ป  โดยมีกลยุทธสําคัญท่ีตองดําเนินการเพ่ือความสําเร็จของแผนดังนี้ 
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แผนการพัฒนา/เปลี่ยนแปลง กลยุทธ หลักฐาน/ตัวบงชี ้
- ปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมการวัด

คุม ใหมีมาตรฐานไมต่ํ ากว าที่ 
สกอ. กําหนด  

- พัฒนาหลักสูตรตามมาตรฐานสากล 
- ติดตามประเมินหลักสูตรอยางสม่ําเสมอ 
- เชิญผูเชี่ยวชาญทั้งภาครัฐและเอกชนมา

มีสวนรวมในการพัฒนาหลักสูตร 

- รายงานผลการประเมินความพึง
พอ ใจ ในกา ร ใช บัณฑิ ตขอ ง
ผูประกอบการ 

- ปรับปรุงหลักสูตรใหสอดคลองกับ
ความตองการของ อุตสาหกรรม
ธุรกิจ และการเปลี่ยนแปลงของ
เทคโนโลย ี

- พัฒนาหลั กสู ต ร ให ส อดคล อ ง กั บ
ความกาวหนาทางดานเทคโนโลยี
วิศวกรรมการวัดคุม 

 

- รายงานผลการประเมินความพึง
พอ ใจ ในกา ร ใช บัณฑิ ตขอ ง
ผูประกอบการ 

- ผูใชบัณฑิตมีความพึงพอใจใน
ดานทักษะ ความรู และความ 
สามารถในการทํางาน  

- งานวิ จัย ในระดับชาติและ
นานาชาต ิ

 

หมวดที ่3.  ระบบการจัดการศึกษา การดําเนินการ และโครงสรางของหลักสูตร 
 

1. ระบบการจัดการศึกษา 
1.1 ระบบ 

 ใชระบบการศึกษาแบบทวิภาค  โดยใน 1 ปการศึกษาแบงออกเปน 2 ภาคการศึกษาปกติ  หนึ่งภาค
การศึกษาปกติมีระยะเวลาศึกษาไมนอยกวา 15 สัปดาห    

ขอกําหนดตาง ๆ ไปเปนตามขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง  วาดวยการ 
ศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553, ฉบับท่ี 2 พ.ศ. 2553, ฉบับท่ี 3 พ.ศ. 2554 (ภาคผนวก ก) 

1.2 การจัดการศึกษาภาคฤดูรอน 
  มี 

1.3 การเทียบเคียงหนวยกิตในระบบทวิภาค 
  ไมมี 
 

2. การดําเนินการหลักสูตร 
2.1 วัน – เวลาในการดําเนินการเรียนการสอน 

  วัน – เวลาราชการปกติ 
 นอกวัน – เวลาราชการ (ระบุ)............................................................................... 
      วันจันทร – วันศุกร เวลา  17.30 – 20.30 น. 
      วันเสาร – วันอาทิตย เวลา  09.00 – 12.00 น. , 13.00 – 16.00 น. , 17.30 – 20.30 น. 
ภาคการศึกษาท่ี 1  เดือนมิถุนายน – เดือนกันยายน 
ภาคการศึกษาท่ี 2 เดือนพฤศจิกายน – เดือนกุมภาพันธ 
ภาคฤดูรอน  เดือนเมษายน – เดือนพฤษภาคม  
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2.2 คุณสมบัติของผูเขาศึกษา  
 เปนผูสําเร็จการศึกษาปริญญาตรีหรือเทียบเทา หรือกําลังศึกษาอยูในปการศึกษาสุดทายของหลักสูตรระดับ

ปริญญาตรีหรือเทียบเทา ขอกําหนดตางๆ เปนไปตามขอบังคับของสถาบันวาดวยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ก) และขอบังคับสถาบัน วาดวยการศึกษาระดับปริญญาตรีแบบ
กาวหนา พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ค) 

 

2.3 ปญหาของนักศึกษาแรกเขา  
 - ทักษะการทําวิจัย 
 - ความรูและความสามารถทางคณิตศาสตรเฉพาะทาง 
 - ความรูทางภาษาอังกฤษ 
 

2.4 กลยุทธในการดําเนินการเพ่ือแกไขปญหา / ขอจํากัดของนักศึกษาในขอ 2.3 
 - จัดใหนักศึกษาตองเรียนวิชาระเบียบวิธีวิจัย โดยไมนับหนวยกิต 
          - กําหนดใหการเรยนการสอนทางดานวิชาคณิตศาสตรใหมีการเนนเฉพาะทางมากข้ึน  
          - จัดใหมีการเรียนการสอนวิชาภาษาอังกฤษนอกเหนือจากหลักสูตรกําหนด 

 

2.5 แผนการรับนักศึกษาและผูสําเร็จการศึกษาในระยะ 5 ป  
 

  แผน ก แบบ ก 1 

จํานวนนักศึกษา 
ปการศึกษา 

2555 2556 2557 2558 2559 
ชั้นปที่ 1 5 5 5 5 5 
ชั้นปที่ 2  5 5 5 5 

รวม 5 10 10 10 10 
คาดวาจะสําเร็จการศึกษา - 5 5 5 5 

  

  แผน ก แบบ ก 2 

จํานวนนักศึกษา 
ปการศึกษา 

2555 2556 2557 2558 2559 
ชั้นปที่ 1 20 20 20 20 20 
ชั้นปที่ 2  20 20 20 20 

รวม 20 40 40 40 40 
คาดวาจะสําเร็จการศึกษา - 20 20 20 20 
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  ปริญาตรีกาวหนา`(เฉพาะ แผนการศึกษา ก แบบ ก2) 

จํานวนนักศึกษา 
ปการศึกษา 

2555 2556 2557 2558 2559 
ชั้นปที่ 1 10 10 10 10 10 
ชั้นปที่ 2  10 10 10 10 

รวม 10 20 20 20 20 
คาดวาจะสําเร็จการศึกษา - 10 10 10 10 

 

2.6 งบประมาณตามแผน 
ปงบประมาณ 2555 2556 2557 2558 2559 

งบบุคลากร 1,560,000 1,850,000 1,980,000 2,040,000 2,100,000 
งบลงทุน 500,000 500,000 500,000 500,000 500,000 
งบดําเนินการ 200,000 200,000 200,000 200,000 200,000 
รวม 2,260,000 2,550,000 2,680,000 2,740,000 2,800,000 

            ประมาณการคาใชจายตอหัวในการผลิตบัณฑิตตามหลักสูตรนี้ เฉลี่ย  74,500  บาท/คน/ป 
 

2.7 ระบบการศึกษา  
   แบบชั้นเรียน 

  

2.8 การเทียบโอนหนวยกิต รายวิชาและการลงทะเบียนเรียนขามสถาบันอุดมศึกษา  
  ใหเปนไปตามขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง วาดวยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ก) 

 

3. หลักสูตรและอาจารยผูสอน 
 3.1 หลักสูตร 
 3.1.1 จํานวนหนวยกิตรวมตลอดหลักสูตร  

 แผน ก แบบ ก 1                         36  หนวยกิต 
 แผน ก แบบ ก 2                         36  หนวยกิต 

3.1.2 โครงสรางหลักสูตร  
แผน ก แบบ ก 1          36 หนวยกิต 

ก. หมวดวิชาวิทยานิพนธ      36   หนวยกิต 
ข. หมวดวิชาสัมมนา (ไมนับหนวยกิต)     2 หนวยกิต 
ค. หมวดวิชาบังคับ (ระเบียบวิธีวิจัย ไมนับหนวยกิต)   3 หนวยกิต 

แผน ก แบบ ก 2        36 หนวยกิต 
ก.  หมวดวิชาวิทยานิพนธ      12 หนวยกิต 
ข.  หมวดวิชาบังคับ       6 หนวยกิต 

 - กลุมวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง       6   หนวยกิต 
      - ระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต)                       3 หนวยกิต 

ค.  หมวดวิชาบังคับเลือก          18 หนวยกิต 
    - กลุมวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา     12 หนวยกิต 
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 - กลุมวิชาเลือก       6 หนวยกิต  
ง.  หมวดวิชาสัมมนา (ไมนับหนวยกิต)     2 หนวยกิต 

3.1.3 รายวิชา 
แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  36  หนวยกิต 

          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067509 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     6 (0-18-9) 

   MASTER THESIS  
01067510 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     6 (0-18-9) 

   MASTER THESIS  
01067511 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     9 (0-27-14) 

   MASTER THESIS  
01067512 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     9 (0-27-14) 

   MASTER THESIS  
01067513 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     9 (0-27-14) 

   MASTER THESIS  
01067514 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     9 (0-27-14) 

   MASTER THESIS  
01067515 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     12 (0-36-18) 

   MASTER THESIS  
01067516 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     12 (0-36-18) 

   MASTER THESIS  
01067517 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     12 (0-36-18) 

   MASTER THESIS  
หมวดวิชาสัมมนา  2  หนวยกิต  (ไมนับหนวยกิต) 

          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067541 สัมมนา 1      1 (0-3-2) 

   SEMINAR 1  
01067542 สัมมนา 2      1 (0-3-2) 

   SEMINAR 2  
หมวดวิชาบังคับ  3  หนวยกิต  (ไมนับหนวยกิต) 

          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย      3 (3-0-6) 

   RESEARCH METHODOLOGY 
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แผน ก แบบ ก 2  และ แผน ปริญญาตรีกาวหนา 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ   12  หนวยกิต 

 หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067505 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     3 (0-9-5) 

   MASTER THESIS  
01067506 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     3 (0-9-5) 

   MASTER THESIS  
01067507 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     3 (0-9-5) 

   MASTER THESIS  
01067508 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     3 (0-9-5) 

   MASTER THESIS  
01067509 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     6 (0-18-9) 

   MASTER THESIS  
01067510 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต     6 (0-18-9) 

   MASTER THESIS  
 

หมวดวิชาสัมมนา  2  หนวยกิต  (ไมนับหนวยกิต) 
          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067541 สัมมนา 1      1 (0-3-2) 
   SEMINAR 1  

01067542 สัมมนา 2      1 (0-3-2) 
   SEMINAR 2  

หมวดวิชาบังคับ  9  หนวยกิต  (ระเบียบวิธีวิจัย ไมนับหนวยกิต) 
          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย      3 (3-0-6) 
   RESEARCH METHODOLOGY 

 

          กลุมวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง  6  หนวยกิต 
                                                                หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067111  คณิตศาสตรวิเคราะห     3 (3-0-6) 
   MATHEMATICAL ANALYSIS  

01067112    การวิเคราะหเมตริกซ     3 (3-0-6) 
  MATRIX ANALYSIS 
01067113    คณิตศาสตรประยุกต     3 (3-0-6) 
  APPLIED MATHEMATICS 
01067114    ตัวแปรสุมและกระบวนการ    3 (3-0-6) 
  RANDOM VARIABLES AND PROCESSES 
01067115    การวิเคราะหฟงกชัน     3 (3-0-6) 
  FUNCTIONAL ANALYSIS 
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01067116    วิธีการคํานวณเชิงเลข     3 (3-0-6) 
  COMPUTATIONAL METHODS 
 

หมวดวิชาบังคับเลือก      18 หนวยกิต 
 

กลุมวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา  12   หนวยกิต 
                                                                หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067121    การวิเคราะหระบบเชิงเสน    3 (3-0-6) 
  LINEAR SYSTEM ANALYSIS 
01067122    วิศวกรรมระบบควบคุม     3 (3-0-6) 
  CONTROL SYSTEM ENGINEERING 
01067125    ระบบควบคุมดิจิตอล     3 (3-0-6) 
  DIGITAL CONTROL SYSTEM 
01067127    ระบบควบคุมแบบกระจายสวน    3 (3-0-6) 
  DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM  
01067128   ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติ    3 (3-0-6) 
  FACTORY AUTOMATION 
01067130    การประยุกตใชงานของพีแอลซีข้ันสูง   3 (3-0-6) 
  ADVANCED PLC APPLICATIONS 
01067132   ทรานสดิวเซอรในงานอุตสาหกรรม    3 (3-0-6) 
  INDUSTRIAL TRANSDUCERS 
01067135    การตรวจจับระยะไกล     3 (3-0-6) 
   REMOTE SENSING 
01067137    การมองเห็นของคอมพิวเตอร              3 (3-0-6) 
  COMPUTER VISION 
01067142    การวัดคุมเสมือนข้ันสูง                           3 (3-0-6) 
  ADVANCED VIRTUAL INSTRUMENTATION 
01067143    ระบบฝงตัว                    3 (3-0-6) 
  EMBEBDED SYSTEMS 
01067144       การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง                3 (3-0-6) 
  REAL TIME IMAGE PROCESSING 
01067183 ระบบอัจฉริยะและการควบคุมแบบฟซซ่ี   3 (3-0-6) 
  INTELLIGENT SYSTEM AND FUZZY CONTROL  
กลุมวิชาเลือก  6  หนวยกิต 

                                                                หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067214   กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไมตอเนื่อง  3 (3-0-6) 
  DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
01067218   คอมพิวเตอรกราฟฟก     3 (3-0-6) 
  COMPUTER GRAPHICS 
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01067228   เรื่องคัดสรรในเรื่องของวิศวกรรมการวัดคุม   3 (3-0-6) 
  SELECTED TOPICS IN INSTRUMENTATION ENGINEERING 
01067229   การควบคุมฮารดดิสกไดรฟ    3 (3-0-6) 
  HARD DISK DRIVE CONTROL 
01067230 การวัดและทดสอบแบบไมทําลาย                 3 (3-0-6) 
            NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT AND TESTING 
01067231 การสอบเทียบเครื่องมือวัดชั้นสูง                            3 (3-0-6) 
            ADVANCED INSTRUMENT CALIBRATION 
01067232 เครือขายเซนเซอรและการรวมขอมูล                      3 (3-0-6) 
            SENSOR NETWORK AND DATA FUSION 
01067233  วิศวกรรมหุนยนต                                            3 (3-0-6) 

ROBOTIC ENGINEERING 
 
 
 
 

ความหมายของรหัสประจํารายวิชา   
  

รหัสวิชาท่ีใชถูกกําหนดเปนตัวเลข 8 หลัก ดังตอไปนี้ 
รหัสท่ี 1, 2   ไดแกเลข 01  หมายถึง   คณะวิศวกรรมศาสตร 
รหัสท่ี 3, 4      ไดแกเลข 06  หมายถึง   สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
รหัสท่ี 5          ไดแกเลข 7 หมายถึง   ระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสท่ี 6, 7, 8      หมายถึง   ลําดับท่ีของรายวิชาตางๆ   
 

ความหมายของรหัสประจําการสอบระดับบัณฑิตศึกษา   
  

รหัสวิชาท่ีใชถูกกําหนดเปนตัวเลข 8 หลัก ดังตอไปนี้ 
รหัสท่ี 1, 2   ไดแกเลข 99  หมายถึง   รหัสประจําการสอบระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสท่ี 3, 4   ไดแกเลข 01  หมายถึง   คณะวิศวกรรมศาสตร 
รหัสท่ี 5, 6      ไดแกเลข 06  หมายถึง   สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
รหัสท่ี 7          ไดแกเลข 7 หมายถึง   ระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสท่ี 8      หมายถึง   การสอบ 

                                                                           1 - วิทยานิพนธ 
                                                                           2 - การสอบวัดคุณสมบัติ 
                                                                           3 - การสอบประมวลความรู 
                                                                           4 - การผานเกณฑภาษาอังกฤษ 
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3.1.4  แสดงแผนการศึกษา 
 แตละภาคการศึกษาปกติ นักศึกษาลงทะเบียนเรียนตามหลักสูตรไดไมเกิน 15 หนวยกิต และให
เปนไปตามขอบังคับสถาบันฯ วาดวยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553 

 

 แผน ก แบบ ก 1 
 

ปท่ี 1  ภาคการศึกษาท่ี 1 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067509 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

6 (0-18-9) 
 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต) 
RESEARCH METHODOLOGY 

3 (3-0-6) 
 

รวม 6 
 

ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 
01067511 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
9 (0-27-14) 

 
01067541 สัมมนา 1 (ไมนับหนวยกิต) 

SEMINAR 1 
1(0-3-2) 

 
รวม 9 

 

  

ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 1 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 
01067512 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
9 (0-27-14) 

 
01067542 สัมมนา 2 (ไมนับหนวยกิต) 

SEMINAR 2 
1(0-3-2) 

 
รวม 9 
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ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 2 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067515 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

12 (0-36-18) 
 

รวม 12 
 

  รวมตลอดหลักสูตร 36   หนวยกิต 
 
 แผน ก แบบ ก 2 
 

ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067505 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต) 
RESEARCH METHODOLOGY 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง 
ADVANCED MATHEMATICS 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 9 
 

 
 

ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067506 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

01067541 สัมมนา 1 (ไมนับหนวยกิต)  
SEMINAR 1 

1(0-3-2) 
 

01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง 
ADVANCED MATHEMATICS 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 9 
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ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 1 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067507 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

01067542 สัมมนา 2 (ไมนับหนวยกิต)  
SEMINAR 2 

1(0-3-2) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 9 
 
 
 

ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067508 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

01067xxx หมวดวิชาเลือก 
ELECTIVE COURSES 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเลือก 
ELECTIVE COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 9 
 

  รวมตลอดหลักสูตร 36   หนวยกิต 
 

แผน ปริญญาตรีกาวหนา 
ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 
01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง 

ADVANCED MATHEMATICS 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 6 
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ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต) 
RESEARCH METHODOLOGY 

3 (3-0-6) 
 

01067541 สัมมนา 1 (ไมนับหนวยกิต)  
SEMINAR 1 

1(0-3-2) 
 

01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง 
ADVANCED MATHEMATICS 

3 (3-0-6) 
 

       รวม 3 
 

ภาคฤดูรอน 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067505 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

รวม 3 
 
 

ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 1 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067506 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

3 (0-9-5) 
 

01067542 สัมมนา 2 (ไมนับหนวยกิต)  
SEMINAR 2 

1(0-3-2) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 12 
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ปท่ี 2 ภาคการศึกษาท่ี 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนวยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดวยตนเอง) 

01067509 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต 
MASTER THESIS 

6 (0-18-9) 
 

01067xxx หมวดวิชาเลือก 
ELECTIVE COURSES 

3 (3-0-6) 
 

01067xxx หมวดวิชาเลือก 
ELECTIVE COURSES 

3 (3-0-6) 
 

รวม 12 
 

  รวมตลอดหลักสูตร 36   หนวยกิต 
 

นักศึกษาทดลองเรียน 
นักศึกษาทดลองเรียนจะสามารถขอปรับสภาพเปนนักศึกษาสามัญ  ในหลักสูตรวิศวกรรมศาสตร

มหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุมได  จะตองปฏิบัติตามประกาศของสวนงานวิชาการ คณะ
วิศวกรรมศาสตร สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 

 

3.1.5 คําอธิบายรายวิชา 
  คําอธิบายรายวิชา (ภาคผนวก ง) 
 
 
 

 3.2 ช่ือ สกุล เลขประจําตัวบัตรประชาชน ตําแหนง และคุณวุฒิของอาจารย  
 3.2.1 อาจารยประจําหลักสูตร 

ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

1. รศ.ดร.วิทยา  ทิพยสุวรรณพร 
    (3-1022-00570-47-7) 

- อส.บ.(เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)   
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา  
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2528 

- วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟา)         
สถาบนัเทคโนโลยปีทุมวัน,2549 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2532 

- วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟา)    
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2551 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ) 
-   Industrial Measurement and 
    Control 
-  Industrial Electronics 
-  Digital PID Controllers 
2. ตําราเรียน  - 
3. ภาระงานสอน 
-  Discrete Signal Processing 

 (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Control System Engineering        

 (3 ช.ม./ สัปดาห) 
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ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

2. รศ.ดร.เกษตร  ศิริสันติสัมฤทธิ์ 
    (3-1020-02333-11-8) 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2525 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา)   
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2529 

- M.Eng. (Control Engineerin 
Osaka University, JAPAN,2533 

- วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2552 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ) 
-  Digital Image Processing 
-  Computer Vision, - Neural    

 Networks, - Object Recognition,  
-  Speech Coding, - Speech   

 Recognition, - Face Detection,  
-  Skin-Color Detection 
-  Camera Calibration 
2. ตําราเรียน 
-  หลักการของเคร่ืองมือวัดทางอุตสาหกรรม 
3. ภาระงานสอน 
-  Process Instrumentation  

 (6 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Computer Vision (3 ช.ม./ สัปดาห) 

3. รศ.สุพรรณ  กุลพาณิชย 
    (3-1017-90002-35-8) 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2529 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2531 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ) 
-  Programmable Logic Controllers 
-  Factory Automation 
2. ตําราเรียน 
-  Programmable Controller  
-  เทคนิคและการใชงานเบื้องตน 1-2 
-  การใชงาน PLC  และ PC84-SF 
-  การใชงาน PC-LINK 
3. ภาระงานสอน 
-  Advanced PLC (3 ช.ม./ สัปดาห) 

4. รศ.สักรียา  ชิตวงศ 
    (3-9011-01333-78-9) 

- อส.บ. (เทคโนโลยีคอมพิวเตอร
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2535 

- วศ.ม .(วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2537 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ) 
-  Digital Signal Processing 
-  Remote Sensing 
-  Signal and Digital  Image  Processing 
-  Industrial Electronic   
2. ตําราเรียน 
-  Electric Circuit Analysis 
-  Electronic Engineering 
3. ภาระงานสอน 
-  Random Variables and Processes  

   (6 ช.ม./ สัปดาห) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

5. รศ.ดร.กิตติ  ตีรเศรษฐ 
    (3-1006-00797-84-1) 

- วศ.บ. เกียรตินิยมอันดับ 2 
(วิศวกรรมไฟฟา)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2518 

- M.Eng.(Electrical Engineering) 
Tokai University, JAPAN,1978 

- D.Eng.(Electrical Engineering) 
Tokai University, JAPAN,2001 

 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ) 
-  Microprocessor-Based Controllers 
-  Programmable Logic Controllers 
2. ตําราเรียน 
-  พื้นฐานวิศวกรรมระบบควบคุม 
-  การวิเคราะหระบบควบคุมเชงิเสน 1-2             
-  Transducers 
-  อุปกรณวัดและควบคุมในกระบวนการ 
3. ภาระงานสอน 
-  State Variables for Control System  
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Linear  System Analysis (3 ช.ม./ สัปดาห) 

 
3.2.2 อาจารยประจํา 

ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

1. รศ.ดร.ฟูศักดิ์  ชีวสุวทิย 
    (3-1009-01190-97-1) 

- วศ.บ. (วิศวกรรมโทรคมนาคม)
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2520 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2522 

- D.Ing. (Automatic and Signal 
Processing),  Ecole Nationale 
Superieur des 
Telecommunications, FRANCE, 
2527 

1. งานวิจัย  
-  Digital Signal Processing 
-  Robot Visions  
-  Remote Sensing 
2. ตําราเรียน 
-  การแกรหัสที่ผิด 
-  Remote Sensing 
-  ระบบควบคุมปอนกลบั 
3. ภาระงานสอน 
-  Remote Sensing (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Robot Visions (3 ช.ม./ สัปดาห) 

2. รศ.วิริยะ  กองรัตน 
    (3-1006-00219-23-6) 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2529 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2532 

1. งานวิจัย  
-  Programmable Logic Controllers 
-  Microprocessor Applications 
2. ตําราเรียน    
3. ภาระงานสอน 
-  Process Dynamics and Control 

 (6 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Distributed Control Systems 

 (3 ช.ม./ สัปดาห) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

3. รศ.ดร.ทวีพล  ซื่อสัตย 
    (3-2504-00144-33-9) 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2538 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2541 

- Dr. Mont-Institute for 
Automation University of 
Leoben, Austria, 2551 

 

1. งานวิจัย 
-  Fuzzy Application on PLC 
-  Factory Communication 
-  Redundant System Based on PLC 
2. ตําราเรียน 
-  การวิจัยดําเนนิงาน 
-  ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 3 
3. ภาระงานสอน 
-  Real Time Image Procesing 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Factory Automation(3 ช.ม./ สัปดาห) 

4. รศ.ทรงชัย  วีระทวีมาศ 
   (3-3110-00006-76-1) 

- คอ.บ. (อิเล็กทรอนิกส-
คอมพิวเตอร)  
สถาบนัเทคโนโลยีราชมงคล,2531 

- วศ.ม. (วิศวกรรมคอมพิวเตอร)
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2535 

1. งานวิจัย 
-  Digital Image Processing 
-  Microprocessor Applications 
-  Pattern Recognition  
2. ตําราเรียน  
-  ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
    และการประยุกต 
-  ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 2 
3. ภาระงานสอน 
-  Microprocessor  and Application 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Embebded Systems (3 ช.ม./ สัปดาห) 

5. รศ.วิศรุต  ศรีรัตนะ 
    (3-6301-00052-37-1) 

- คอ.บ. (วิศวกรรมโทรคมนาคม)
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2535 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2540 

1. งานวิจัย 
-  Motor Control 
-  Sensor and Transducers 
2. ตําราเรียน   
-  เซนเซอรและทรานซสิเตอร 
   ในงานอุตสาหกรรม 
-  ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 1 
3. ภาระงานสอน 
-  Hydraulic/Pneumatic Device  
   System and Control (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Sensor and Transducers 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Industrial Transducers  
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

ช่ือ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปท่ีสําเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

6. รศ.อาจินต  นวมสําราญ 
    (3-1303-00563-48-9) 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2541 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2543 

1. งานวิจัย 
-  PID Controller Design 
-  Control Systems 
2. ตําราเรียน  
- ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 2 
3. ภาระงานสอน 
-  Advanced Virtual Instrumentation 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Computation Methods 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Hard Disk Drive Control 
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 

7. ผศ.ดร.พงษชัย  นิลาศ 
   (3-3499-00306-79-3) 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2537 

- M.Sc. (Electrical Engineering), 
Vanderbilt University,USA,1998 

- Ph.D. (Robotics), 
Vanderbilt University,USA,2003 
 

1. งานวิจัย 
-  Robotics and Mobile Robots 
-  Dynamics Task Planning 
-  Holonics Manufacturing 
-  Automation System 
-  Control 
-  Human-Machine Interface 
-  Animation and Graphics 
2. ตําราเรียน  - 
3.  ภาระงานสอน   
-  Robotic Engineering (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Function Analysis (3 ช.ม./ สัปดาห) 

8. ผศ.สาท  คํามูล 
   (3-4009-00148-02-1) 

- อส.บ. (เทคโนโลยีคอมพิวเตอร
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2535 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกลา 
เจาคุณทหารลาดกระบัง,2541 

1. งานวิจัย  
-  Digital Signal Processing 
-  Image Processing 
2. ตําราเรียน  - 
3. ภาระงานสอน 
-  Matrix Analysis (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Hydraulic/Pneumatic Device  
-  System and Control (3 ช.ม./ สัปดาห) 
-  Control Valve and Drive  
   (3 ช.ม./ สัปดาห) 

 
       3.2.3 อาจารยพิเศษ 
 - ไมมี 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

4. องคประกอบเกี่ยวกับประสบการณภาคสนาม (การฝกงาน หรือสหกิจศึกษา) 
 ไมมี 

 4.1 มาตรฐานผลการเรียนรูของประสบการณภาคสนาม  
 - 

 4.2 ชวงเวลา  
 - 
 4.3 การจัดเวลาและตารางสอน  
 - 
 

5. ขอกําหนดเกี่ยวกับการทําโครงงานหรืองานวิจัย 
 หลักสูตรกําหนดใหนักศึกษาตองมีผลงานวิจัยท่ีไดมาตรฐานรวมกับอาจารยท่ีปรึกษา เพ่ือใชเปนสวนหนึ่งใน

การเรียบเรียงวิทยานิพนธ  ซ่ึงสอดคลองกับวิสัยทัศนของสถาบันท่ีมุงเปนสถาบันผลิตบัณฑิตท่ีมีคุณภาพและการ

เปนสถาบันวิจัยดานวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี  

5.1 คําอธิบายโดยยอ  
ผลงานวิทยานิพนธจะตองไดรับการตีพิมพ หรืออยางนอยดําเนินการใหผลงานหรือสวนหนึ่งของผลงานไดรับ

การยอมรับใหตีพิมพในวารสารวิชาการระดับนานาชาติ  (Journal/Transaction) หรือระดับชาติซ่ึงอาจตีพิมพเปน 

Letters หรือ Short paper ก็ได หรือเสนอตอท่ีประชุมวิชาการระดับชาติหรือระดับนานาชาติท่ีมีรายงานการ

ประชุม (Proceedings) ซ่ึงเปนท่ียอมรับไมนอยกวา 1 เรื่อง 

5.2 มาตรฐานผลการเรียนรู  
นักศึกษาไดเรียนรูกระบวนการวิจัย สามารถวิเคราะหและแกปญหา   ตลอดจนการพัฒนาทักษะการนําเสนอ

ผลงานวิจัยในเวทีประชุมวิชาการ  

5.3 ชวงเวลา  
 ทุกภาคการศึกษาในปการศึกษาท่ี 1 และปการศึกษาท่ี 2  

5.4 จํานวนหนวยกิต 
 แผน ก แบบ ก 1   จํานวน  36 หนวยกิต 

แผน ก แบบ ก 2   จํานวน  12 หนวยกิต 
    5.5 การเตรียมการ  
 มีการกําหนดชั่วโมงการใหคําปรึกษา โดยอาจารยท่ีปรึกษา 

5.6 กระบวนการประเมินผล   
 ผลงานวิจัยท่ีไดรับการตีพิมพและการนําเสนอผลงานในการประชุมวิชาการระดับชาติหรือระดับนานาชาติ 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หมวดที ่4. ผลการเรียนรูกลยุทธการสอนและการประเมินผล 
 

1. การพัฒนาคุณลักษณะพิเศษของนักศึกษา 
คุณลักษณะพิเศษ กลยุทธหรือกิจกรรมของนักศึกษา 

(1) มีความใฝรูในองคความรูและเทคโนโลยีท่ีมีการ 
    เปลี่ยนแปลงพัฒนาอยางรวดเร็ว สามารถพัฒนาองค 
    ความรูท่ีมีอยูใหสูงข้ึน เพ่ือพัฒนาตนเอง  พัฒนา 
    สังคมและประเทศชาติ 

-  การมอบหมายงานท่ีมีการคนควาวิจัยเพ่ือจะ   
   สามารถสรางองคความรูดวยตนเอง 
-  สนันสนุนการคนควาวิจัยดวยเทคโนโลยีดาน 
   สารสนเทศ 

(2) มีคุณธรรม จริยธรรม มีบุคลิกภาพท่ีดี มีความ 
    รับผิดชอบ และภาวะผูนํา  

-  สอดแทรกเรื่องทางดานจริยธรรมและคุณธรรมให 
   กับนักศึกษาในวิชาเรียน 
-  สอดแทรกเรื่องการแตงกายและมนุษยสัมพันธใน  
   วิชาท่ีเก่ียว 
-  สนันสนุนใหนักศึกษามีความรับผิดชอบ เชนการ  
   เขาเรียน การสงงานตรงเวลาเปนตน 
-  สนันสนุนใหนักศึกษาเขารวมเสนอผลงานในท่ี  
ประชุมระดับตาง ๆ มากข้ึน 

 

2. การพัฒนาผลการเรียนรูในแตละดาน 
2.1 คุณธรรม จริยธรรม 

 2.1.1 ผลการเรียนรูดานคุณธรรม จริยธรรม 
(1) เขาใจและซาบซ้ึงในวัฒนธรรมไทย ตระหนักในคุณคาของระบบคุณธรรม จริยธรรม เสียสละ และ 

ซ่ือสัตยสุจริต  
(2) มีวินัย ตรงตอเวลา รับผิดชอบตอตนเองและสังคม เคารพกฎระเบียบและขอบังคับตาง ๆ ของ

องคกรและสังคม 
(3) มีภาวะความเปนผูนําและผูตาม สามารถทํางานเปนหมูคณะ สามารถแกไขขอขัดแยงตามลําดับ

ความสําคัญ เคารพสิทธิและรับฟงความคิดเห็นของผูอ่ืน รวมท้ังเคารพในคุณคาและศักดิ์ศรีของ
ความเปนมนุษย 

(4) สามารถวิเคราะหและประเมินผลกระทบจากการใชความรูทางวิศวกรรมตอบุคคล องคกร สังคม
และสิ่งแวดลอม 

(5) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและวิชาชีพ และมีความรับผิดชอบในฐานะผูประกอบวิชาชีพ รวมถึง
เขาใจถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพวิศวกรรมในแตละสาขา ตั้งแตอดีตจนถึงปจจุบัน 

2.1.2 กลยุทธการสอนท่ีใชพัฒนาการเรียนรูดานคุณธรรม จริยธรรม 
(1) สอดแทรกเรื่องคุณธรรม จริยธรรมในการสอน 
(2) สอดแทรกกิจกรรมเก่ียวกับการเรียนรูดานคุณธรรม  จริยธรรม 

2.1.3 กลยุทธการประเมินผลการเรียนรูดานคุณธรรม จริยธรรม 
(1) ประเมินจากการตรงเวลาของนักศึกษาในการเขาชั้นเรียน  
(2) การสงงานตามกําหนดระยะเวลาท่ีมอบหมาย  
(3) การทํางานรวมกันของนักศึกษา  การแตงกาย  ปริมาณการกระทําทุจริตในการสอบ 
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(4) การใหเกียรติในการอางอิงผลงานในการทําวิจัย 
 

2.2 ความรู 
2.2.1 ผลการเรียนรูดานความรู 

(1) มีความรูและความเขาใจทางคณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรมข้ันสูง และเศรษฐศาสตร เพ่ือ
การวิจัยเชิงวิชาการและเชิงประยุกต รวมถึงการสรางนวัตกรรมทางเทคโนโลยี 

(2) มีความรูและความเขาใจเก่ียวกับหลักการท่ีสําคัญ ท้ังในเชิงทฤษฎีและปฏิบัติ ในเนื้อหาของ
สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 

(3) สามารถบูรณาการความรูในวิชาท่ีศึกษากับความรูในศาสตรอ่ืนๆ ท่ีเก่ียวของ 
(4) สามารถวิเคราะหและแกไขปญหา ดวยวิธีท่ีเหมาะสม รวมถึงการประยุกตใชเครื่องมือท่ีเหมาะสม 
(5) สามารถใชความรูและทักษะในสาขาวิชาของตน ในการประยุกตแกไขปญหาในงานจริงได 

2.2.2 กลยุทธการสอนท่ีใชพัฒนาการเรียนรูดานความรู 
ใชการสอนในหลากหลายรูปแบบ   โดยเนนหลักการทางทฤษฎี   และประยุกตใชทางปฏิบัติดวยการ 

ทดลองและโครงงานวิจัย   ท้ังนี้ใหเปนไปตามลักษณะของรายวิชาตลอดจน เนื้อหาสาระของรายวิชานั้น ๆ  
นอกจากนี้ใหมีการเรียนรูจากสถานการณจริงโดยการศึกษาดูงานหรือเชิญผูเชี่ยวชาญท่ีมีประสบการณตรงมา 

          เปนวิทยากรพิเศษเฉพาะเรื่องตลอดจนฝกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ 
2.2.3 กลยุทธการประเมินผลการเรียนรูดานความรู  
       ประเมินจากผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนและการปฏิบัติของนักศึกษา ในดานตาง ๆ คือ 

(1) การทดสอบยอย  การสอบกลางภาคเรียนและปลายภาคเรียน 
(2) ประเมินจากรายงานท่ีนักศึกษาจัดทําและจากการโจทยการบาน 
(3) ประเมินจากโครงการท่ีนําเสนอ 

 

2.3 ทักษะทางปญญา 
2.3.1 ผลการเรียนรูดานทักษะทางปญญา 

(1) มีความคิดอยางมีวิจารณญาณท่ีดี  
(2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห และ สรุปประเด็นปญหาและความตองการ  
(3) สามารถคิด วิเคราะห และแกไขปญหาดานวิศวกรรมไดอยางมีระบบ รวมถึงการใชขอมูล

ประกอบการตัดสินใจในการทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ 
(4) มีจินตนาการและความยืดหยุนในการปรับใชองคความรูท่ีเก่ียวของอยางเหมาะสม ในการพัฒนา

นวัตกรรมหรือตอยอดองคความรูจากเดิมไดอยางสรางสรรค 
(5) สามารถสืบคนขอมูลและแสวงหาความรูเพ่ิมเติมไดดวยตนเอง  เพ่ือการเรียนรูตลอดชีวิต และทัน

ตอการเปลี่ยนแปลงดานองคความรูและเทคโนโลยีใหมๆ 
2.3.2 กลยุทธการสอนท่ีใชในการพัฒนาการเรียนรูดานทักษะทางปญญา 

(1) กําหนดกรณีศึกษาใหนักศึกษาจัดทําในรายบุคลหรือรายงานกลุม 
(2) การมอบหมายงานในลักษณะใหนักศึกษา คิด วิเคราะห และแกปญหาโดยใชโจทยจากสถาน

ประกอบการณจริง 
(3) การออกขอสอบท่ีใหนักศึกษาแกปญหา อธิบายแนวคิดการแกปญหาและแนวทางการประยุกต

ความรูท่ีเรียนมา 
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(4) มอบหมายใหนักศึกษาคนควาหาความรูดวยตัวเอง แลวนํามาวิพากษรวมกับอาจารย 
2.3.3 กลยุทธการประเมินผลการเรียนรูดานทักษะทางปญญา  
        ประเมินตามสภาพจริงจากผลงาน และการปฏิบัติของนักศึกษา เชน ประเมินจากการนําเสนอรายงาน
ในชั้นเรียน การทดสอบโดยใชแบบทดสอบหรือสัมภาษณ เปนตน 

 

2.4 ทักษะความสัมพันธระหวางบุคคลและความรับผิดชอบ 
2.4.1 ผลการเรียนรูดานทักษะความสัมพันธระหวางตัวบุคคลและความรับผิดชอบ 

(1) สามารถสื่อสารกับกลุมคนท่ีหลากหลาย  และสามารถสนทนาท้ังภาษาไทยและภาษาตางประเทศ
ไดอยางมีประสิทธิภาพ  สามารถใชความรูในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารตอสังคมไดในประเด็นท่ี
เหมาะสม 

(2) สามารถเปนผูริเริ่มแสดงประเด็นในการแกไขสถานการณเชิงสรางสรรคท้ังสวนตัวและสวนรวม 
พรอมท้ังแสดงจุดยืนอยางพอเหมาะท้ังของตนเองและกลุมรวมท้ังใหความชวยเหลือและอํานวย
ความสะดวกในการแกไขปญหาตาง ๆ 

(3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรูท้ังของตนเอง  และสอดคลองกับทาง
วิชาชีพอยางตอเนื่อง  

(4) รูจักบทบาท  หนาท่ีและมีความรับผิดชอบในการทํางานตามท่ีไดรับมอบหมาย  ท้ังงานบุคคลและ
งานกลุม  สามารถปรับตัวและทํางานรวมกับผูอ่ืนท้ังในฐานะผูนําและผูตามได  วางตัวไดอยาง
เหมาะสมกับความรับผิดชอบ  

(5) มีจิตสํานึกความรับผิดชอบดานความปลอดภัยในการทํางาน  และการรักษาสภาพแวดลอมตอ
สังคม 

2.4.2 กลยุทธการสอนท่ีใชในการพัฒนาการเรียนรูดานทักษะความสัมพันธระหวางบุคคล 
       และความรับผิดชอบ 

ใชการสอนท่ีมีการกําหนดกิจกรรมใหมีการทํางานเปนกลุม การทํางานท่ีตองประสานงานกับผูอ่ืน งาน 
นําเสนอ หรือตองคนควาหาขอมูลจากการสัมภาษณบุคคลอ่ืน หรือผูมีประสบการณ  โดยมีความคาดหวังใน 

          ผลการเรียนรูดานทักษะความสัมพันธระหวางตัวบุคคลและความสามารถในการรับผิดชอบ 
2.4.3 กลยุทธการประเมินผลการเรียนรูดานทักษะความสัมพันธระหวางบุคคลและความรับผิดชอบ 

ประเมินจากพฤติกรรมและการแสดงออกของนักศึกษาในการนําเสนอรายงานกลุมในชั้นเรียน  และ
สังเกตจากพฤติกรรมท่ีแสดงออกในการรวมกิจกรรมตาง ๆ  รวมถึงจากการประเมินดวยกันเองของนักศึกษา 

          ผลของการนําเสนอผลงานวิจัยในเวทีประชุมวิชาการ 
 

2.5 ทักษะในการวิเคราะหเชิงตัวเลข การส่ือสาร และการใชเทคโนโลยีสารสนเทศ 
2.5.1 ผลการเรียนรูดานทักษะในการวิเคราะหเชิงตัวเลข การส่ือสาร และการใช 

         เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) มีทักษะในการใชคอมพิวเตอร สําหรับการทํางานท่ีเก่ียวของกับวิชาชีพไดเปนอยางดี 
(2) มีทักษะในการวิเคราะหขอมูลสารสนเทศทางคณิตศาสตรหรือการแสดงสถิติประยุกต  ตอการ

แกปญหาท่ีเก่ียวของไดอยางสรางสรรค 
(3) สามารถประยุกตใชเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร  ท่ีทันสมัยไดอยางเหมาะสมและมี

ประสิทธิภาพ 
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(4) มีทักษะในการสื่อสารขอมูลท้ังทางการพูด การเขียน และการสื่อความหมายโดยใชสัญลักษณ 
(5) สามารถใชเครื่องมือการคํานวณและเครื่องมือทางวิศวกรรม  เพ่ือประกอบวิชาชีพในสาขา

วิศวกรรมท่ีเก่ียวของได 
2.5.2  กลยุทธการสอนท่ีใชในการพัฒนาการเรียนรูดานทักษะในการวิเคราะหเชิงตัวเลข       

          การส่ือสาร และการใชเทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) กลยุทธการสอนท่ีใชในการพัฒนาการเรียนรูดานทักษะในการวิเคราะหสามารถทําไดในระหวาง

การสอน โดยใหนักศึกษาแกปญหา วิเคราะหประสิทธิภาพของวิธีแกปญหา และใหนําเสนอ
แนวคิดของการแกปญหา ผลการวิเคราะหประสิทธิภาพ ตอนักศึกษาในชั้นเรียน   

(2) การมอบหมายงาน โดยประยุกตใชเทคโนโลยีสารสนเทศในการแกปญหา 
(3) การกําหนดใหนําเสนอผลงานของตนเองหรือผูอ่ืน เปนภาษาอังกฤษ 
(4) จัดกิจกรรมการเรียนรูในรายวิชา   โดยใหนักศึกษาไดวิเคราะหสถานการณจําลอง   และ

สถานการณเสมือนจริง และนําเสนอการแกปญหาท่ีเหมาะสม 
2.5.3  กลยุทธการประเมินผลการเรียนรูดานทักษะในการวิเคราะหเชิงตัวเลข การส่ือสาร  

         และการใชเทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) ประเมินจากเทคนิคการใชเครื่องมือการคํานวณและเครื่องมือทางวิศวกรรม 
(2) ประเมินจากเทคนิคในการวิเคราะหขอมูลสารสนเทศทางคณิตศาสตรหรือการแสดงสถิติประยุกต

ในการแกปญหาโจทยการคํานวณ 
(3) ประเมินจากผลงานท่ีมอบหมาย 

 

2.6 ผลการเรียนรูอ่ืน ๆ 
 - ไมมี 
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3. แผนท่ีแสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรูจากหลักสูตรสูรายวิชา (Curriculum Mapping) 
      ความรับผิดชอบหลัก    ความรับผิดชอบรอง   ไมมี 
รายวิชา 1 คุณธรรม จริยธรรม 

 
1) เขาใจและซาบซึง้ในวัฒนธรรมไทย 

ตระหนักในคณุคาของระบบคณุธรรม 
จริยธรรม เสียสละ และ ซื่อสัตยสุจริต  

2) มีวินัย ตรงตอเวลา รับผิดชอบตอ
ตนเองและสังค เคารพกฎระเบียบ
และขอบังคับตาง ๆ ขององคกรและ
สังคม 

3) มีภาวะความเปนผูนาํและผูตาม 
สามารถทาํงานเปนหมูคณะ สามารถ
แกไขขอขัดแยงตามลําดับความสําคัญ 
เคารพสิทธิและรับฟงความคิดเหน็ของ
ผูอ่ืน รวมทั้งเคารพในคณุคาและ
ศักด์ิศรีของความเปนมนษุย 

4) สามารถวิเคราะหและประเมินผล
กระทบจากการใชความรูทาง
วิศวกรรมตอบุคคล องคกร สังคมและ
สิ่งแวดลอม 

5) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและ
วิชาชีพ และมีความรับผิดชอบใน
ฐานะผูประกอบวิชาชีพ รวมถึงเขาใจ
ถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพ
วิศวกรรมในแตละสาขา ต้ังแตอดีต
จนถึงปจจุบัน 

 

2. ความรู 
 
1) มีความรูและความเขาใจทาง

คณิตศาสตร วิทยาศาสตร วิศวกรรม
ข้ันสูงและเศรษฐศาสตร เพ่ือการวิจัย
เชิงวิชาการและเชิงประยุกต รวมถึง
การสรางนวัตกรรมทางเทคโนโลย ี

2) มีความรูและความเขาใจเกี่ยวกบั
หลกัการทีส่ําคัญ ทั้งในเชิงทฤษฎีและ
ปฏิบัติในเนื้อหาของสาขาวิชา
วิศวกรรมการวัดคุม 

3) สามารถบูรณาการความรูในวิชาที่
ศึกษากบัความรูในศาสตรอ่ืนๆ ที่
เกี่ยวของ 

4) สามารถวิเคราะหและแกไขปญหา
ดวยวิธีที่เหมาะสม รวมถึงการ
ประยุกตใชเคร่ืองมือทีเ่หมาะสม 

5) สามารถใชความรูและทักษะใน
สาขาวิชาของตน ในการประยุกต
แกไขปญหาในงานจริงได 

 

3. ทักษะทางปญญา 
 
1)  มีความคิดอยางมีวิจารณญาณที่ดี  

2) สามารถรวบรว ศกึษา วิเคราะห
และสรุปประเด็นปญหาและความ
ตองการ  

3) สามารถคิด วิเคราะห และแกไข
ปญหาดานวิศวกรรมไดอยางมี
ระบบรวมถึงการใชขอมูล
ประกอบการตัดสินใจในการทาํงาน
ไดอยางมีประสทิธิภาพ 

4) มีจินตนาการและความยืดหยุนใน
การปรับใชองคความรูที่เกี่ยวของ
อยางเหมาะสม ในการพัฒนา
นวัตกรรมหรือตอยอดองคความรู
จากเดิมไดอยางสรางสรรค 

5) สามารถสืบคนขอมูลและแสวงหา
ความรูเพ่ิมเติมไดดวยตนเอง เพ่ือ
การเรียนรูตลอดชีวิต และทันตอ
การเปลี่ยนแปลงดานองคความรู
และเทคโนโลยีใหมๆ 

 

4. ทักษะความสัมพันธ 
  ระหวางบุคคลและ 

      ความรับผิดชอบ 
 

(1) ส า ม า ร ถ สื่ อ ส า ร กั บ ก ลุ ม ค น ที่
หลากหลาย  และสามารถสนทนาทั้ง
ภาษาไทยและภาษา ตางประเทศได
อยางมีประสิทธิ ภาพ  สามารถใช
ความรูในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารตอ
สังคมไดในประเด็นที่เหมาะสม 

(2) สามารถเปนผูริเร่ิมแสดงประเด็นใน
การแกไขสถานการณเชิงสรางสรรคทั้ง
สวนตัวและสวนรวม  พรอมทั้งแสดง
จุดยืนอยางพอเหมาะทั้งของตนเอง
และกลุมรวมทั้งใหความชวยเหลือและ
อํานวยความสะดวกในการแก ไข
ปญหาตาง ๆ 

(3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการ
พัฒนาการเรียนรูทั้งของตนเอง  และ
สอดคลองกับทางวิชาชีพอยางตอเนื่อง  

(4) รู จั กบทบาท   หน าที่ แ ละ มีค วาม
รับผิดชอบในการทํางานตามที่ไดรับ
มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและงานกลุม 
สามารถปรับตัวและทํางานรวมกับ
ผู อ่ืนทั้งในฐานะผูนําและผูตามได 
วางตัวไดอยางเหมาะสมกับความ
รับผิดชอบ  

(5) มีจิตสํานึกความรับผิดชอบดานความ
ปลอดภัยในการทํางาน  และการรักษา
สภาพแวดลอมตอสังคม 

5. ทักษะการวิเคราะหเชิง   
   ตัวเลข การส่ือสาร และ  
   เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) มีทักษะในการใชคอมพิวเตอร  

สําหรับการทํางานที่เกี่ยวของกับ
วิชาชีพไดเปนอยางดี 

(2) มีทั กษะในการ วิ เค ราะห ข อ มูล
สารสนเทศทางคณิตศาสตรหรือการ
แสดงสถิติประยุกต ตอการแกปญหา
ที่เกี่ยวของไดอยางสรางสรรค 

(3) สามารถประยุกต ใช เทคโนโลยี
สารสนเทศและการสื่อสาร ที่ทันสมัย
ไ ด อ ย า ง เ ห ม า ะ ส ม แ ล ะ มี
ประสิทธิภาพ 

(4) มีทักษะในการสื่ อสารขอ มูลทั้ ง
ทางการพูด  การเขียน  และการสื่อ
ความหมายโดยใชสัญลักษณ 

(5) สามารถใชเคร่ืองมือการคํานวณและ
เ ค ร่ื อ ง มื อ ท า ง วิ ศ วก ร ร ม   เ พ่ื อ
ประกอบวิชาชีพในสาขาวิศวกรรมที่
เกี่ยวของได 

 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 
01067505  - 508 วิทยานิพนธมหาบณัฑิต                          
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รายวิชา 
1 คุณธรรม จริยธรรม 2. ความรู 3. ทักษะทางปญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ
ระหวางบุคคลและ 
ความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการวิเคราะหเชิง
ตัวเลข การส่ือสาร และ
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 
01067509  - 510 วิทยานิพนธมหาบณัฑิต                          
01067511  - 514 วิทยานิพนธมหาบณัฑิต                          
01067515  - 517 วิทยานิพนธมหาบณัฑิต                          
01067541          สัมมนา 1                             
01067542          สัมมนา 2                             
01067561          ระเบียบวิธวีิจัย                           
01067111          คณิตศาสตรวิเคราะห                          
01067112          การวิเคราะหเมตริกซ                                
01067113          คณิตศาสตรประยุกต                          
01067114          ตัวแปรสุมและกระบวนการ                          
01067115          การวิเคราะหฟงกชนั                          
01067116          วิธกีารคํานวณเชิงเลข                          
01067121          การวิเคราะหระบบเชิงเสน                          
01067122          วิศวกรรมระบบควบคุม                                                                                    
01067125          ระบบควบคุมดิจิตอล                            
01067127          ระบบควบคุมแบบกระจายสวน                          
01067128          ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติ                          
01067130          การประยุกตใชงานของพีแอลซีขั้น  
                        สูง 

                         

01067132          ทรานสดิวเซอรในงานอุตสาหกรรม                             
01067135          การตรวจจับระยะไกล                          
01067137          การมองเห็นของคอมพิวเตอร                          
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

                          
                          

รายวิชา 
1 คุณธรรม จริยธรรม 2. ความรู 3. ทักษะทางปญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ
ระหวางบุคคลและ 
ความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการวิเคราะหเชิง
ตัวเลข การส่ือสาร และ
เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 
01067142          การวัดคุมเสมือนขั้นสูง                          
01067143          ระบบฝงตัว                          
01067144          การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง                            
01067183          ระบบอัจฉริยะและการควบคุมแบบ 
                       ฟซซ่ี 

                         

01067214          กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไม 
                          ตอเนื่อง 

                         

01067218          คอมพิวเตอรกราฟฟก                          
01067228          เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของวิศวกรรม 
                       การวัดคุม 

                         

01067229          การควบคุมฮารดดิสกไดรฟ                          
01067230          การวัดและทดสอบแบบไมทําลาย                            
01067231          การสอบเทยีบเคร่ืองมือวัดชั้นสูง                          
01067232          เครือขายเซนเซอรและการรวม 
                       ขอมูล 

                         

01067233         วิศวกรรมหุนยนต                               
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หมวดที ่5.  หลักเกณฑในการประเมินผลนักศึกษา 
 
1. กฎระเบียบหรือหลักเกณฑ ในการใหระดับคะแนน (เกรด) 

ใหเปนไปตามขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง  วาดวยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา  พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ก) 
 
2. กระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษา 
 2.1  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรูขณะนักศึกษายังไมสําเร็จการศึกษา 
 

(1) การทวนสอบในระดับรายวิชา มีการประเมินท้ังในภาคทฤษฎีและปฏิบัติ 
(2) การทวนสอบในระดับหลักสูตร  มีระบบประกันคุณภาพภายใน  เพ่ือใชในการทวนสอบมาตรฐานผลการ

เรียนรูของนักศึกษา 
(3) การทวนสอบในระดับรายวิชาควรใหนักศึกษาประเมินการเรียนการสอนในระดับรายวิชา มี

คณะกรรมการพิจารณาความเหมาะสมของขอสอบใหเปนไปตามแผนการสอน มีการประเมินขอสอบ
โดยผูทรงคุณวุฒิภายนอก 

 

 2.2  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรูหลังจากนักศึกษาสําเร็จการศึกษา 
 การกําหนดกลวิธีการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรูของนักศึกษาหลังสําเร็จการศึกษา  เพ่ือนํามาใช
ปรับปรุงกระบวนการการเรียนการสอนและหลักสูตร  รวมท้ังการประเมินคุณภาพของหลักสูตร  อาจใชการ
ประเมินจากตัวอยางตอไปนี้ 
 

(1) การทวนสอบจากผูประกอบการ   เพ่ือประเมินความพึงพอใจในบัณฑิตท่ีจบการศึกษาและเขาทํางานใน
สถานประกอบการนั้น ๆ  

(2) การประเมินจากสถานศึกษาอ่ืน  ถึงระดับความพึงพอใจในดานความรู   ความพรอม  และคุณสมบัติดาน
อ่ืน ๆ ของบัณฑิตท่ีเขาศึกษาตอในระดับท่ีสูงข้ึนในสถานศึกษานั้นๆ 

(3) การประเมินจากบัณฑิตท่ีไปประกอบอาชีพ ในสวนของความพรอมและความรูจากสาขาวิชาท่ีเรียนตาม
หลักสูตร เพ่ือนํามาใชในการปรับหลักสูตรใหดียิ่งข้ึน 

 
3. เกณฑการสําเร็จการศึกษาตามหลักสูตร  
 ใหเปนไปตามขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง  วาดวยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ก) และประกาศสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 
วาดวยเกณฑมาตรฐานความรูภาษาอังกฤษในการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา(ภาคผนวก ข) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หมวดที ่6.  การพัฒนาคณาจารย 
 

1. การเตรียมการสําหรับอาจารยใหม 
 มีการปฐมนิเทศแนะแนวอาจารยใหม  ใหมีความรูและเขาใจนโยบายของสถาบันอุดมศึกษา  คณะ  และ
หลักสูตรท่ีสอน รวมท้ังอบรมวิธีการสอนแบบตาง  ๆ  ตลอดจนการใชและผลิตสื่อการสอน  เพ่ือเปนการพัฒนาการ
สอนของอาจารย 
 

2. การพัฒนาความรูและทักษะใหแกคณาจารย 
2.1 การพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและการประเมินผล 

(1) สงเสริมอาจารยใหมีการเพ่ิมพูนความรู สรางเสริมประสบการณเพ่ือสงเสริมการเรียนการสอน 
(2) สนับสนุนดานการศึกษาตอ ฝกอบรม ดูงานทางวิชาการและวิชาชีพในองคกรตาง ๆ  
(3) การเพ่ิมพูนทักษะการจัดการเรียนการสอนและการประเมินผลใหทันสมัย 

1.2 การพัฒนาวิชาการและวิชาชีพดานอ่ืนๆ 
(1) สงเสริมอาจารยใหมีการเพ่ิมพูนความรู  สรางเสริมประสบการณในสาขาท่ีเก่ียวของ  เพ่ือสงเสริมการ

สอนและการวิจัยอยางตอเนื่อง  และใหการสนับสนุนการศึกษาตอ  ฝกอบรม  ดูงานทางวิชาการและ
วิชาชีพในองคกรตาง  ๆ  การประชุมทางวิชาการท้ังในประเทศ  หรือตางประเทศ  หรือการลาเพ่ือ
เพ่ิมพูนประสบการณ 

(2) การมีสวนรวมในกิจกรรมบริการวิชาการแกชุมชนท่ีเก่ียวของกับการพัฒนาความรูและคุณธรรม 

(3) สนับสนุนใหอาจารยจัดทําผลงานทางวิชาการ พรอมสนับสนุนงบวิจัย  เพ่ือสงเสริมการมีตําแหนงทาง
วิชาการท่ีสูงข้ึน 

 
 

หมวดที ่7.  การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 

1. การบริหารหลักสูตร 
เปาหมาย การดําเนินการ การประเมินผล 

(1) พั ฒ น า ห ลั ก สู ต ร ใ ห ทั น ส มั ย 
สามารถกาวทันตอการเปลี่ยน 
แปลงทางดานเทคโนโลย ี

(2) มีการสรางองคความรูใหมๆ หรือ
ตอยอดจากองคความรูเดิมสูการ
พัฒนาเทคโนโลยีใหม 

(3) ตรวจสอบและปรับปรุงหลักสูตร
ใหมีคุณภาพมาตรฐาน 

(1) ปรับปรุงหลักสูตรใหทันสมัยโดยมี 
การพิจารณาปรับปรุงหลักสูตรใน
แบบกระทบกระเทือนหรือไม 
กระทบกระเทือนโครงสราง ทุกๆ  
4 ป 

(2) สนั บ สนุ น ให อ า จ า รย ป ร ะ จํ า
หลักสูตรเขารวมประชุมทางวิชา 
การทั้งในและตางประเทศ 

(1) จํานวนผลงานของอาจารยที่เขา
รวมประชุมทางวิชาการทั้งในและ
ตางประเทศ 

(2) ผลประเมินการเรียนการสอนโดย
นักศึกษา 

(3) ประเมินผลโดยคณะกรรมการ
ผูทรงคุณวุฒิภายนอก 

(4) ผลการประเมินความพึงพอใจโดย
บัณฑิตที่สําเรจการศึกษา 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

2. การบริหารทรัพยากรการเรียนการสอน 
 2.1 การบริหารงบประมาณ 

(1) มีระบบการจัดสรรงบประมาณสูหองปฏิบัติการเพ่ือใหมีการพัฒนาอยางตอเนื่อง 
(2) มีระบบบริหารการใชหองปฏิบัติการและหองเรียน เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพและเกิดประโยชนสูงสุด 
(3) การหารายไดเสริมนอกจากรายไดจากงบประมาณแผนดิน ในการจัดหาครุภัณฑเพ่ือสนับสนุนการ

เรียนการสอนท่ีจําเปน 
 2.2 ทรัพยากรการเรียนการสอนท่ีมีอยูเดิม 

 คณะมีความพรอมท้ังทางดานสถานท่ี หองเรียนและหองปฏิบัติการตางๆ ท่ีใหการสนับสนุนการเรียนการ
สอนอยางเพียงพอ ในระดับสถาบันมีสํานักหอสมุดกลางของสถาบัน ซ่ึงใหบริการหนังสือ ตํารา วารสาร 
สิ่งพิมพอ่ืนๆ และโสตทัศนวัสดึ ตลอดจนเปนสมาชิกวารสารและแหลงสืบคนขอมูลเฉพาะดานเพ่ือใหนักศึกษา
และอาจารยสามารถสืบคนผลงานวิชาการตางๆ ไดอยางมีประสิทธิภาพ 

 

2.3 การจัดหาทรัพยากรการเรียนการสอนเพ่ิมเติม 
 สิ่งสนับสนุนการเรียนการสอนท่ีสําคัญของสาขาวิชาทางวิศวกรรมศาสตร  คือเครื่องมืออุปกรณ  และ
หองปฏิบัติการเพ่ือรองรับการเรียนการสอนของสาขาวิชา  เนื่องจากนักศึกษาตองมีประสบการณการใชงาน
เครื่องมือ  และอุปกรณในแตละสาขาวิชา  เพ่ือใหเกิดความเขาใจในหลักการ  วิธีการใชงานท่ีถูกตอง  และมี
ทักษะในการใชงานจริง   รวมท้ังการเขาถึงแหลงสารสนเทศท้ังหองสมุดและอินเทอรเน็ต     และสื่อการสอน 
สําเร็จรูป โดยสถาบัน คณะและสาขาวิชามีระบบจัดการทรัพยากรการเรียนการสอนดังนี้ 

(1) สาขาวิชามีการทําความรวมมือทางวิชาการกับหนวยงานภายนอกเพ่ือรวมมือและสนับสนุนเครื่องมือ
และอุปกรณ 

(2) คณะมีการจัดสรรงบพัฒนาหองเรียนใหมีสื่อการสอนและอุปกรณท่ีทันสมัยทุกป เพ่ือเอ้ือตอปฏิบัติการ
สอนท่ีมีประสิทธิภาพ โดยมีเจาหนาท่ีสนับสนุนดูแล 

(3) สถาบันมีการจัดสรรงบพัฒนาเครือขาย  และจัดซ้ือซอฟตแวรท่ีถูกตองตามกฎหมายเพ่ืออํานวยความ
สะดวกตอการศึกษาคนควาของคณาจารยและนักศึกษาทุกป 

(4) สถาบันมีการจัดสรรงบพัฒนาและสํารวจความตองการทรัพยากรของหองสมุดทุกป 
 

2.4 การประเมินความเพียงพอของทรัพยากร  
 มีระบบสํารวจปญหา อุปสรรคและความตองการปริมาณของทรัพยากรการเรียนการสอน โดยเฉพาะ
อุปกรณหองปฏิบัติการ อุปกรณการสอน ตํารา หนังสือ ฯลฯ จากนักศึกษาและคณาจารยเพ่ือหาทางแกไขตอไป 
 

เปาหมาย การดําเนินการ การประเมินผล 
1.  สถานท่ี หองเรียน คอมพิวเตอร   

 เครือขายขอมูล โสตทศนอุปกรณ   
 พรอมตอการใหบริการการเรียน 
 การสอนและการศึกษาดวย  
 ตัวเอง 

1. รามศูนยการใหบริการหนังสือ สื่อ
อิเล็กทรอนิกส เอกสารอิเล็ก-
ทรอนิกส สื่อเสียงและวิดีทัศน  
สื่อดิจิตอล กับสํานักหอสมุดกลาง 
เพ่ือการเรียนรู ท้ังหองสมุดทาง 
กายภาพและระบบเสมือน 

1. จํานวนนักศึกษาท่ีใชหองสมุด 
2. สถิติจํานวนหนังสือ ตําราและสื่อ

ดิจิตอล ท่ีมีใหบริการและสถิติการ
ใชงานหนังสือตําราดิจิตอล 

3. ปริมาณสื่อดิจิตอล ตําราเรียน 
จํานวนเอกสารท่ีคณะดําเนินการ 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

เปาหมาย การดําเนินการ การประเมินผล 
 2. จัดใหบริการเครื่องคอมพิวเตอร

รวม สําหรับใหบริการนักศึกษา 
และจัดใหมีระบบเครือขายไรสาย 
สําหรับการเชื่อมตอเครือขาย
ขอมูลในบริเวณคณะ 

3. จัดใหมีอุปกรณคอมพิวเตอร 
ระบบขยายเสียง และเครื่องฉาย 
ภาพประกอบการเรียนการสอน 

4. จํ านวนคอมพิว เตอร ท่ีคณะมี
ใหบริการนักศึกษา 

5. จํานวนอุปกรณเชื่อมตอเครือขาย
ไรสายภายในคณะ 

6. จํ านวนอุปกรณคอมพิว เตอร 
อุปกรณเครื่องขยายเสียง และ
เ ค รื่ อ ง ฉ า ย ภ า พ ต อ จํ า น ว น
หองเรียน 

7. ผลสํ ารวจความพึงพอใจของ
นั ก ศึ ก ษ า ต อ ก า ร ใ ห บ ริ ก า ร
ทรัพยากรเพ่ือการเรียนรูและการ
ปฏิบัติการ 

2.  ขอมูลงานวิจัย พรอมตอการ 
    คนควาและสืบคน 

1. จัดใหมีหนวยงานรวบรวมขอมูล
และเผยแพรงานวิจัยของ
คณาจารยและนักศึกษา 

1. สถิติจํ านวนผลงานผลวิจัย ท่ี
รวบรวม 

2. ผลสํารวจความพึงพอใจของ
นักศึกษาในการใหบริการสืบคน
ขอมูล 

 
 
3. การบริหารคณาจารย 
 3.1 การรับอาจารยใหม 

 อาจารยประจําตองมีคุณวุฒิเปนไปตามระเบียบและหลักเกณฑของสถาบันฯ  โดยเบื้องตนอาจารยใหม
จะตองมีวุฒิการศึกษาระดับปริญญาเอกในสาขาวิศวกรรมการวัดและควบคุม หรือสาขาวิชาท่ีเก่ียวของ 

 3.2 การมีสวนรวมของคณาจารยในการวางแผน การติดตามและทบทวนหลักสูตร  
 คณาจารยผูรับผิดชอบหลักสูตร  และผูสอน  จะตองประชุมรวมกันในการวางแผนจัดการเรียนการสอน 
ประเมินผลและใหความเห็นชอบการประเมินผลทุกรายวิชา  เก็บรวบรวมขอมูลเพ่ือเตรียมไวสําหรับการ
ปรับปรุงหลักสูตร ตลอดจนปรึกษาหารือแนวทางท่ีจะทําใหบรรลุเปาหมายตามหลักสูตร  และไดบัณฑิตเปนไป
ตามคุณลักษณะบัณฑิตท่ีพึงประสงค 

 3.3 คณาจารยท่ีสอนบางเวลาและคณาจารยพิเศษ  
 เชิญผูเชี่ยวชาญจากภาคธุรกิจ หรือภาคอุตสาหกรรมท่ีมีประสบการณตรงในรายวิชาตางๆ มาเปนวิทยากร
หรืออาจารยพิเศษ เพ่ือถายทอดประสบการณใหแกนักศึกษา  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

4. การบริหารบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอน 
 4.1 การกําหนดคุณสมบัติเฉพาะสําหรับตําแหนง 

 มีเจาหนาท่ีสายสนับสนุนประจําหองปฏิบัติการและหองเครื่องมือ เพ่ือดูแลและอํานวยความสะดวกใหกับ
นักศึกษา 

 4.2 การเพ่ิมทักษะความรูเพ่ือการปฏิบัติงาน  
 มีการอบรมเจาหนาท่ีสายสนับสนุนเก่ียวกับการใชงานเครื่องมือใหมๆ เพ่ือการบํารุงรักษาอุปกรณ
สนับสนุนการสอน  ตลอดจนสงไปอบรมภายนอก เพ่ือเพ่ิมความเชี่ยวชาญใหกับบุคลากรสนับสนุนการเรียน
การสอน 

 
5. การสนับสนุนและการใหคําแนะนํานักศึกษา 
 5.1 การใหคําปรึกษาดานวิชาการ และอ่ืนๆ แกนักศึกษา  

 คณะมีระบบการแตงตั้งอาจารยท่ีปรึกษาทางวิชาการใหแกนักศึกษาทุกคน ทุกชั้นป  เพ่ือใหคําปรึกษา
แนะนําทางวิชาการแกนักศึกษา โดยรวมถึงการแนะนําแผนการเรียนในหลักสูตร การเลือกและวางแผน
สําหรับอาชีพ ตลอดจนการจัดทํากิจกรรมแกนักศึกษา 

 5.2 การอุทธรณของนักศึกษา  
 การอุทธรณของนักศึกษาใหเปนไปตามระเบียบขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหาร
ลาดกระบัง วาดวยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ก) 

6. ความตองการของตลาดแรงงาน สังคม และ/หรือความพึงพอใจของผูใชบัณฑิต  
(1) จัดอบรมสัมมนา โดยวิทยากรภายนอกหรือผูใชบัณฑิต เพ่ือพัฒนานักศึกษาไดทันตอวิทยาการ

สมัยใหมและทราบถึงสิ่งท่ีผูใชบัณฑิตการ 
(2) มีการศึกษาขอมูลตลาดแรงงานเพ่ือผลิตบัณฑิตใหสอดคลองกับกับความตองการ 
(3) มีการติดตามประเมินผล ความพึงพอใจของบัณฑิตและผูใชบัณฑิตอยางตอเนื่อง 
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7. ตัวบงช้ีผลการดําเนินงาน (Key Performance Indicators) 

ตัวบงชี้และเปาหมาย ปการศึกษา 
2555 2556 2557 2558 2559 

1. อาจารยประจําหลักสตูรอยางนอยรอยละ 80 มีสวนรวมในการ 
ประชุมเพ่ือวางแผนติดตาม และทบทวนการดําเนินงานหลักสตูร 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

2. มีรายละเอียดของหลักสูตรตามแบบ มคอ.2 ท่ีสอดคลองกับกรอบ 
   มาตรฐานคณุวุฒิแหงชาติ หรือ มาตรฐานคุณวุฒิสาขา/สาขาวิชา 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

3. รายละเอียดของรายวิชา และรายละเอียดของประสบการณ 
ภาคสนามตามแบบ มคอ.3 และ มคอ.4 อยางนอยกอนการเปดการ
สอนในแตละภาคการศึกษาใหครบทุกรายวิชา 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

4. จัดทํารายงานผลการดําเนินการของรายวิชา และรายงานผลการ
ดําเนินการของประสบการณภาคสนาม ตามแบบ มคอ.5 และ มคอ.6  
ภายใน 30 วัน หลังสิ้นสุดภาคการศึกษาท่ีเปดสอนในทุกรายวิชา 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

5. จัดทํารายงานผลการดําเนินการของหลักสูตร ตามแบบ มคอ.7  
    ภายใน 60 วัน หลังสิ้นปการศึกษา 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

6. มีการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิของนักศึกษาตามมาตรฐานผลการเรียนรูท่ี
กําหนดใน มคอ.3 และ มคอ.4 (ถามี) อยางนอยรอยละ 25 ของราย 
วิชาท่ีเปดสอนในแตละปการศึกษา 

 

 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

7. มีการพัฒนา/ปรับปรุงการจัดการเรียนการสอน กลยุทธการสอน 
    หรือการประเมินผลการเรียนรู จากผลการประเมินการดําเนินงาน 
    ท่ีรายงานใน มคอ.7 ปท่ีแลว 

 

 
 

x 
 

x 

 

x 

 

x 

8. อาจารยใหม (ถามี) ทุกคน ไดรับการปฐมนิเทศหรือแนะนําดานการ
จัดการเรียนการสอน 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

9. อาจารยประจําทุกคนไดรับการพัฒนาทางวิชาการ และ/หรือ 
   วิชาชีพอยางนอยปละหน่ึงครั้ง 

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

10. จํานวนบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอน ไดรับการพัฒนา 
     วิชาการ และ/หรือวิชาชีพ  

 

x 
 

x 
 

x 
 

x 
 

x 

11. ระดับความพึงพอใจของนักศึกษาปสุดทาย/บัณฑิตใหมท่ีมตีอ 
    คุณภาพหลักสูตร เฉลี่ยไมนอยกวา 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 

 

 
 

 
 

x 
 

x 
 

x 

12. ระดับความพึงพอใจของผูใชบัณฑิตท่ีมีตอบัณฑิตใหม เฉลี่ยไม 
    นอยกวา 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 

 

 
 

 
 

x 
 

x 
 

x 

13. จํานวนนักศึกษาท่ีรับเขาเปนไปตามแผน 
 

x 

 

x 

 

x 
 

x 
 

x 
14. รอยละของนักศึกษามีงานทําภายใน 1 ป หลังจากสาํเรจ็ 
    การศึกษา ไมต่ํากวารอยละ 80 

 

 
 

 
 

 
 

x 
 

x 

รวมตัวบงชี้บังคับที่ตองมีผลการดําเนินการ (ลําดับขอที่ 1 – 5) ในแตละป 5 5 5 5 5 

รวมตัวบงช้ี (ตัว) ในแตละป 9 11 13 14 14 
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เกณฑประเมิน 
       หลักสูตรไดมาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิฯ  ตองผานเกณฑประเมินดังนี้ ตัวบงชี้บังคับ (ตัวบงชี้ 1-5)  
มีผลดําเนินการบรรลุตามเปาหมาย และมีจํานวนตัวบงชี้ท่ีมีผลดําเนินการบรรลุเปาหมายไมนอยกวา 80% ของตัว 
บงชี้รวม โดยพิจารณาจากจํานวนตัวบงชี้บังคับและตัวบงชี้รวมในแตละป 
 

ปการศึกษา หลักสูตรไดมาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิฯ 

2555 ตัวบรรลุเปาหมายตัวบงชี้บังคับ ตัวท่ี 1, 2, 3, 4, 5 และตัวท่ี  8, 9, 10,13 
และบรรลุเปาหมายตัวบงชี้รวม  9  ตัว 

2556 ตัวบรรลุเปาหมายตัวบงชี้บังคับ ตัวท่ี 1, 2, 3, 4, 5 และตัวท่ี  6, 7, 8, 9, 10,13 
และบรรลุเปาหมายตัวบงชี้รวม  11  ตัว 

2557 ตัวบรรลุเปาหมายตัวบงชี้บังคับ ตัวท่ี 1, 2, 3, 4, 5 และตัวท่ี  6, 7, 8, 9, 10,11,12,13  
และบรรลุเปาหมายตัวบงชี้รวม  13  ตัว 

2558 ตัวบรรลุเปาหมายตัวบงชี้บังคับ ตัวท่ี 1, 2, 3, 4, 5 และตัวท่ี  6, 7, 8, 9, 10, 11,  
12,13,14 และบรรลุเปาหมายตัวบงชี้รวม  14  ตัว 

2559 ตัวบรรลุเปาหมายตัวบงชี้บังคับ ตัวท่ี 1, 2, 3, 4, 5 และตัวท่ี  6, 7, 8, 9, 10, 11, 12,  
13, 14 และบรรลุเปาหมายตัวบงชี้รวม  14  ตัว 

 

 

 

 

หมวดที ่8 การประเมินและปรับปรุงการดําเนินการของหลักสูตร 

1. การประเมินประสิทธิผลของการสอน 
 1.1. การประเมินกลยุทธการสอน 

กอนการสอนควรมีการประเมินกลยุทธการสอนโดยทีมผูสอนหรือระดับสาขาวิชา และ/หรือการ
ปรึกษาหารือผูเชี่ยวชาญดานหลักสูตรหรือวิธีการสอน   สวนหลังการสอนควรมีการวิเคราะหผลการประเมิน 
การสอนโดยนักศึกษา และการวิเคราะหผลการเรียนของนักศึกษา    ดานกระบวนการนําผลการประเมินไป 
ปรับปรุง สามารถทําโดยรวบรวมปญหา/ขอเสนอแนะเพ่ือปรับปรุงและกําหนดประธานหลักสูตรและทีมผูสอน
นําไปปรับปรุงและรายงานผลตอไป 

 1.2. การประเมินทักษะของอาจารยในการใชแผนกลยุทธการสอน 
การประเมินทักษะดังกลาวสามารถทําโดยการประเมินโดยนักศึกษาในแตละวิชา การสังเกตการณของ 

ผูรับผิดชอบหลักสูตร/ประธานหลักสูตร และ/หรือทีมผูสอน   การทดสอบผลการเรียนรูของนักศึกษาเทียบ 
เคียงกับสถาบันอ่ืนในหลักสูตรเดียวกัน 

 
2. การประเมินหลักสูตรในภาพรวม  
    การประเมินหลักสูตรในภาพรวม โดยสํารวจขอมูลจาก นศ. ปสุดทาย/บัณฑิตใหม  ผูวาจาง   และผูทรงคุณวุฒิ 
ภายนอกรวมท้ังสํารวจสัมฤทธิ์ผลของบัณฑิต 
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3. การประเมินผลการดําเนินงานตามรายละเอียดหลักสูตร  
ตองผานการประกันคุณภาพหลักสูตรและการจัดการเรียนการสอนตามมาตรฐานคุณวุฒิระดับปริญญาโทสาขา 

วิศวกรรมศาสตร และตัวบงชี้ขางตน รวมท้ังการผานการประเมินการประกันคุณภาพภายใน  
 
4. การทบทวนผลการประเมินและวางแผนปรับปรุงหลักสูตร และแผนกลยุทธการสอน 

วิเคราะหประสิทธิภาพ   และประสิทธิผลของการบริหารจัดการหลักสูตรในภาพรวมจากรายงานผลการ
ดําเนินการของรายวิชาและรายงานผลการดําเนินการของหลักสูตรในภาพรวมประจําปการศึกษา วาบัณฑิตบรรลุ 
มาตรฐานผลการเรียนรูตามท่ีคาดหวังไวหรือไม รวมท้ังใหนําผลการวิเคราะหมาปรับปรุงและพัฒนาหลักสูตรและ/ 
หรือการดําเนินการของหลักสูตรตอไป  
 
เอกสารแนบ (ภาคผนวก) 

(ก) ขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง วาดวยการศึกษาระดับ 
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553, ฉบับท่ี 2 พ.ศ. 2553, ฉบับท่ี 3 พ.ศ. 2554  

(ข) ประกาศสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง เรื่องเกณฑมาตรฐานความรู
ภาษาอังกฤษในการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา (ฉบับประกาศ ณ วันท่ี 20 ก.พ. 2552 และ ฉบับท่ี 2  
ประกาศ ณ วันท่ี 28 ต.ค. 2553) 

(ค) ขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง วาดวยการจัดการศึกษาระดับ
ปริญญาตรีแบบกาวหนา (ฉบับประกาศ ณ วันท่ี 23 ก.ค. 2553   และ   ฉบับท่ี 2 ประกาศ ณ วันท่ี 
1 เม.ย. 2554) 

(ง) คําอธิบายรายวิชา 
(จ) รายการทรัพยากรสนับสนุนการเรียนการสอน 
(ฉ) เหตุผลการขอปรับปรุงแกไขหลักสูตร  
(ช) รายนามคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
(ซ) บรรณานุกรมผลงานวิชาการอาจารยประจําหลักสูตร  
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ภาคผนวก ก 
 

ขอบังคับ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง  

วาดวยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2553, 
ฉบับที่ 2  พ.ศ. 2553, ฉบับที่ 3  พ.ศ. 2554 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



57 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



58 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



59 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



60 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



61 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



62 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



63 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



64 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



65 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



66 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



67 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



68 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 



69 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



70 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 

 
 



71 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



72 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ข 
 

ประกาศ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 

     เรื่องเกณฑมาตรฐานความรูภาษาอังกฤษในการศึกษา 
ระดับบัณฑิตศึกษา 

(ฉบับประกาศ ณ วันที่ 20 ก.พ. 2552 และ ฉบับที่ 2 ประกาศ  
ณ วันที่ 28 ต.ค. 2553) 

 
 
 
 
 
 
 



73 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



74 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



75 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



76 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



77 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ค 
 

ขอบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 
วาดวยการจัดการศึกษาระดับปริญาตรีแบบกาวหนา  

(ประกาศ ณ วันที่ 23 ก.ค. พ.ศ. 2553 
และ ฉบับที่ 2 ประกาศ ณ วันที่ 1 เม.ย. พ.ศ. 2554) 

 
 
 
 
 

 
 
 
 



78 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



79 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 



80 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



81 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



82 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



83 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 



84 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ง 
 

คําอธิบายรายวิชา 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



85 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

แผน ก แบบ ก1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ (THESIS COURSES) 
01067509  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       6 (0-18-9) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067510  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       6 (0-18-9) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                     PREREQUISITE : NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067511  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       9 (0-27-14) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067512  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       9 (0-27-14) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 



86 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067513  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       9 (0-27-14) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067514  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       9 (0-27-14) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067515  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       12 (0-36-18) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

 
 
 
 
 



87 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

01067516  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       12 (0-36-18) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067517  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       12 (0-36-18) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the 

supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

หมวดวิชาสัมมนา (SEMINAR COURSES) (ไมนับหนวยกิต) 
01067541  สัมมนา 1            1 (0-3-2) 
    SEMINAR 1   
     วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE : NONE 

วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตใน การอานทํา ความ
เขาใจและ นําเสนอผลงานทางวิชาการ โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซ่ึงอาจจะไดจากการอาน วิเคราะห
บทความผลงานวิจัยท่ีมีคุณภาพ หรือเปนผลงานวิจัยของตนเองภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาตอผูฟง 
ในกลุมและมีกรรมการประเมินผล 

This is the first in the series of required courses which must be taken 
consecutively by master students. The purpose of the course is to develop the students' ability 
in reading, understanding and presenting the technical papers. The student must be assigned to 
have a presentation of research papers or his/her research under the supervision of advisor to 
an audience and committee in a seminar. 
 

 
 
 



88 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

01067542  สัมมนา 2          1 (0-3-2) 
     SEMINAR 2   
     วิชาบังคับกอน : 01067541  สัมมนา 1 

PREREQUISITE : 01067541 SEMINAR 1     
     วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตในการ อานทํา ความ
เขาใจและ นําเสนอผลงานทางวิชาการ    โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซ่ึงไดจากสวนหนึ่งของวิทยานิพนธของ
ตนเองภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาตอผูฟงในกลุมและมีกรรมการประเมินผล    

The purpose of this course is to develop the students' ability in reading, 
understanding and presenting the technical papers. The student must be assigned to have a 
presentation that is from a part of his/her thesis under the supervision of advisor to an audience 
and committee in a seminar. 
 

หมวดวิชาบังคับ  3  หนวยกิต (RESEARCH COURSE) (ไมนับหนวยกิต) 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย        3 (3-0-6) 

  METHODOLOGY 
วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
PREREQUISITE :  NONE 
วิชานี้จะมีการบรรยายในเนื้อหาการออกแบบการทดลอง เพ่ือนําไปสูการวิจัยท่ีดี ตัวอยางเชน 

การจําลองระบบดวยคอมพิวเตอร การใชเครื่องมือใหถูกตอง รวมท้ังการวางแผนโครงสรางงานวิจัยโดยภาพรวม 
This subject is a lecture class; The objective of this class is the design of research 

infrastructure in order to obtain an outstanding research work. For instance, simulation, 
experimental setup including research overall planning. 
 
แผน ก แบบ ก 2 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ 
01067505 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต  3 (0-9-5) 
 MASTER THESIS  
  วิชาบังคับกอน :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
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01067506 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต  3 (0-9-5) 
 MASTER THESIS  
  วิชาบังคับกอน :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067507 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต  3 (0-9-5) 
 MASTER THESIS  
  วิชาบังคับกอน :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067508 วิทยานิพนธมหาบัณฑิต  3 (0-9-5) 
 MASTER THESIS  
  วิชาบังคับกอน :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 

This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067509  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       6 (0-18-9) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
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This course provides an opportunity for a student to do research under the 
supervision of his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward 
new and useful results in engineering sciences. 
 

01067510  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต       6 (0-18-9) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                     PREREQUISITE : NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองทํางานวิจัยภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวขอ  ท่ีมีแนวความคิดใหมสามารถนําไปใช ประโยชนและขยายวิทยาการทางดานวิศวกรรมศาสตร 
This course provides an opportunity for a student to do research under the supervision of 
his/her advisor. The research should emphasize the originality and aim toward new and useful 
results in engineering sciences. 
 
หมวดวิชาสัมมนา (SEMINAR COURSES) (ไมนับหนวยกิต) 
01067541  สัมมนา 1           1 (0-3-2) 
    SEMINAR 1   
     วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE : NONE 

วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตใน  การอานทํา 
ความเขาใจและ นําเสนอผลงานทางวิชาการ โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซ่ึงอาจจะไดจากการอาน วิเคราะห
บทความผลงานวิจัยท่ีมีคุณภาพ หรือเปนผลงานวิจัยของตนเองภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาตอผูฟงใน 
กลุมและมีกรรมการประเมินผล 

This is the first in the series of required courses which must be taken 
consecutively by master students. The purpose of the course is to develop the students' ability 
in reading, understanding and presenting the technical papers. The student must be assigned to 
have a presentation of research papers or his/her research under the supervision of advisor to 
an audience and committee in a seminar. 
 

01067542  สัมมนา 2          1 (0-3-2) 
     SEMINAR 2   
     วิชาบังคับกอน : 01067541  สัมมนา 1 

REREQUISITE : 01067541  SEMINAR 1      
วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตในการ อานทํา ความเขาใจ

และ นําเสนอผลงานทางวิชาการ    โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซ่ึงไดจากสวนหนึ่งของวิทยานิพนธของตนเอง
ภายใตคําแนะนําของอาจารยท่ีปรึกษาตอผูฟงในกลุมและมีกรรมการประเมินผล    

The purpose of this course is to develop the students' ability in reading, 
understanding and presenting the technical papers. The student must be assigned to have a 
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presentation that is from a part of his/her thesis under the supervision of advisor to an audience 
and committee in a seminar. 
 
หมวดวิชาบังคับ  
กลุมระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต) 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย        3 (3-0-6) 

  METHODOLOGY 
วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
PREREQUISITE :  NONE 
วิชานี้จะมีการบรรยายในเนื้อหาการออกแบบการทดลอง เพ่ือนําไปสูการวิจัยท่ีดี ตัวอยางเชน 

การจําลองระบบดวยคอมพิวเตอร การใชเครื่องมือใหถูกตอง รวมท้ังการวางแผนโครงสรางงานวิจัยโดยภาพรวม 
This subject is a lecture class; The objective of this class is the design of research 

infrastructure in order to obtain an outstanding research work. For instance, simulation, 
experimental setup including research overall planning 
กลุมวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง 
01067111 คณิตศาสตรวิเคราะห  3 (3-0-6) 
 MATHEMATICAL ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ปริภูมิเวกเตอร  ความนูนและการแปลงเชิงเสน หลักพ้ืนฐานของกําหนดการเชิงเสน ปญหา
ลักษณะเฉพาะของคาเจาะจงและรูปแบบกําลังสอง   ตัวดําเนินการปริภูมิเชิงเสน   ตัวแทนเชิงสเปกตรัล   ฟงกชัน 
ของกรีน  และฟงกชันเดลตา  เง่ือนไขขอบเขตแบบไมเปนเอกพันธ 
  Vector spaces; convexity and linear transformations; basic principles of linear 
programming; characteristic valued problems and quadratic forms; linear space operators; 
spectral representation; Green’s function and delta function; nonhomogeneous boundary 
conditions. 
 

 01067112 การวิเคราะหเมตริกซ        3 (3-0-6) 
 MATRIX ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 เวกเตอร  การไมเก่ียวของแบบเชิงเสน พ้ืนฐานของมิติ การสงเชิงเสน  การแปลงพิกัด วิธีการทาง
เมตริกซและการจัดรูปแบบ แถวของเมตริกซ คาเจาะจงและเวกเตอรเจาะจง ปริภูมิยอยท่ีไมเปลี่ยนแปลง    
ตัวกําหนด  ตัวกําหนดแนวทแยงมุมสําคัญและรูปแบบคาโนนิคอล   ทฤษฎีของเคยเลย-แฮมมิลตัล    การคูณแบบ 
ไมคิดทิศทาง  รูปแบบกําลังสอง   นอรมฟงกชันของเมตริกซ  สมการเมตริกซและเชิงอนุพันธ 
  Vectors; linear independence; basic dimensions; linear mapping; coordinate 
transformations; matrix operations and formations; ranks; eigen values and eigen vectors; 
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invariant subspaces; determinants diagonalization and canonical forms; Caley-Hamiltion 
theorem; inner products quadratic forms; norms; matrix functions; matrix and differential 
equations. 
 

01067113 คณิตศาสตรประยุกต   3 (3-0-6) 
 APPLIED MATHEMATICS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 วิธีฟงกชันของกรีน แคลคูลัสของการแปรผัน วิธีของเรยลีย-ริทซ  วธิีของแกลเลอคีน วิธีผลตาง
สืบเนื่องและธาตุมูลสืบเนื่อง  
  Green’s function method; calculus of variations; Rayleigh-Ritz method; Galerkin 
method; finite difference and finite element methods. 
 

01067114 ตัวแปรสุมและกระบวนการ  3 (3-0-6) 
 RANDOM VARIABLES AND PROCESSES 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ความจริงท่ีไมตองพิสูจนและความเปนไปได ตัวแปรสุม ฟงกชั่นของตัวแปรสุม  ลําดับของตัวแปร
สุม  กระบวนการแบบสโตชาสติค   
  Axioms of probability; random variables; functions of random variables; stochastic 
processes. 
 

01067115 การวิเคราะหฟงกชัน  3 (3-0-6) 
 FUNCTIONAL ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ปริภูมิเมตริกซ  การลูเขา ลําดับท่ีสมบูรณของคอเชย ปริภูมิของนอรม  ปริภูมิของบานซ การ
เขารูปและมิติท่ีมีขอบเขต  การกระทําแบบเชิงเสน  ฟงกชันเชิงเสน  ทฤษฎีกราฟปด ปริภูมิคู  ปริภูมิของฮิลเบิรท  
เซ็ตตั้งฉากและลําดับ  การกระทําแบบเชื่อมตอ  การลูเขาอยางออน  พหุนามของเชฟบีเซฟ  สไปลนส ทฤษฎี
ของสเปกตรัลท่ีมีมิติท่ีมีขอบเขต การกระทําแบบไปทางบวก  การกระทําแบบตั้งฉาก   
  Metric spaces; convergence; Cauchy sequences; completeness; normed spaces; 
Banach spaces; compactness and finite dimensional spaces; linear operators; linear functionals; 
close graph theorem; dual spaces; Hilbert spaces; orthonormal sets and sequences; abjoint 
operators; weak convergence; chebyshev polynomials; splines; finite dimensional spectral 
theory; positive operators; projection operators. 
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01067116 วิธีการคํานวณเชิงเลข  3 (3-0-6) 
 COMPUTATIONAL METHODS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 การวิเคราะห ผลลัพธของสมการเชิงเสนและเมตริกซผกผัน  การกําจัดของเกาส  วิธีการแยกตัว
ประกอบ  วิธีการกระทําซ้าํ ผลลัพธสมการไมเปนเชิงเสน  สมการพีชคณิต  วิธีการกระทําซ้าํ  การประมาณคาผิดพลาด  
การคํานวณหาคาเจาะจง และเวกเตอรเจาะจง วิธีกําลัง การแปลงเมตริกซ  การประมาณคาของฟงกชันและวิธีการ
ประมาณคาในชวงผลลัพธสมการอนุพันธทั่วไป  เทคนิคของวิธีการคํานวณ  การแปลงฟูริเยรที่ไมตอเนื่อง  การแปลงฟูริ
เยรอยางเร็ว  การประมาณสเปกตรัลอยางเร็ว การแยกตัวประกอบของสเปกตรัล  และการกําเนิดคาตามสุมชั่วคราว   
  Analysis linear equation solutions and inverse matrix; Gaussian elimination; 
factorization method; iterative method; nonlinear equation solutions; algebraic equation; iterative 
methods; error estimations; computations of eigen-value and eigen-vector; power method; matrix 
transformations; function approximation and interpolation method; ordinary differential equation 
solutions; techniques of computational methods; discrete Fourier transform; fast Fourier transform; 
fast spectral estimation; spectral factorization; dummy random generation. 
 
หมวดวิชาบังคับเลือก     

กลุมวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา   
01067121 การวิเคราะหระบบเชิงเสน  3 (3-0-6) 
 LINEAR SYSTEM ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
   วิธีการทางเวลา ผลการประสาน ผลตอบสนองตออิมพัลซ สมการความแตกตาง การแปลงแบบ
แซด ปริภูมิแบบเชิงเสน  ตัวแปรสถานะ เมทริกซเปลี่ยนสถานะ ระบบเชิงเสนทางเวลาตอเนื่อง ระบบเชิงเสนทาง
เวลาไมตอเนื่อง ระบบท่ีแปรตามเวลา ความสามารถควบคุมได  ความสามารถสังเกตได และเสถียรภาพของระบบ 
  Time domain techniques; convolutions; impulse responses; difference equations; 
Z-transformation; linear spaces; state variables; state transition matrix; linear continuous 
systems; linear discrete systems; time variable systems; controllability; observability; stability of 
systems. 
 

01067122 วิศวกรรมระบบควบคุม                                                           3 (3-0-6) 
 CONTROL SYSTEM ENGINEERING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 เวกเตอรและเมตริกซ  การแทนระบบดวยตัวแปรสภาวะ ระบบพลศาสตร  ฟงกชันของลาแกรงค 
ความสามารถในการควบคุมได และการสังเกตได     รูปแบบคาโนนิคอลของระบบการปอนกลับและคุณลักษณะ 
การกําหนดข้ัว  ระบบท่ีเปนเชิงเสน  เรคกูเลเตอรและออปเซิรฟเวอร   ฟงกชันสภาวะและเสถียรภาพเลียปูนอฟ 
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  Topics of the course include vectors and matrices; state variables representations 
of systems; dynamical systems functions of Lagranges; controllability and observability; 
canonical forms of systems; feedback and its characteristics; pole assignment; linear control 
systems; regulators and observers; state functions; Liapunov stability. 
 

01067125 ระบบควบคุมดิจิตอล    3 (3-0-6) 
 DIGITAL CONTROL SYSTEM 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 สัญญาณอนาล็อกและดิจิตอล  ระบบท่ีไมตอเนื่องตามเวลา  และการแทนดวยสภาวะมิติ   ตัว
กรองแบบดิจิตอล  การแปลงฟูริเยรอยางเร็ว  สัญญาณสุม การประมาณโควาเรียนทและสเปกตรัล  เอกลักษณ
ของการควบคุมแบบดิจิตอล 
  Analog and digital signals; discrete time systems and state space expression; 
digital filters; fast Fourier transforms; random signals; covariance and spectral estimation; digital 
control identifications. 
 

01067127 ระบบควบคุมแบบกระจายสวน  3 (3-0-6) 
 DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 พัฒนาการของเทคโนโลยีเครื่องมือวัด ระดับของการควบคุมอัตโนมัติ  อุปกรณและตัวตรวจจับ
สําหรับแรงดัน อุณหภูมิ ความชื้น  การไหล และอ่ืน ๆ   ระบบควบคุมแบบปอนกลับ  ระบบควบคุมแบบตรรก  
ระบบควบคุมแบบพิเศษ ระบบโครงขาย ระบบการวิเคราะห  ระบบควบคุมและรายงานผล   ระบบจัดการโรงงาน  
ระบบการซอมบํารุง  รูปแบบของระบบควบคุมแบบกระจายสวน โครงสรางทางฮารดแวร  หนวยเชื่อมตออินพุต
และเอาตพุต  สถานีควบคุมการทํางาน ระบบการสื่อสารขอมูลและบัสขอมูล ระบบสํารองกรณีระบบหลักผิดปกติ
ในการทํางาน และตัวอยางการประยุกตใชงาน 
  Development of instrumentation technology; level of automatic control; 
components and sensor/transducers for pressure, temperature, humidity flow, etc.; feedback 
control systems; sequence and logic control systems; special control systems; LANS; operation 
analysis; supervisory control; plant management; maintenance scheduling; configurations of 
distributed control system (DCS); hardware structure; input/output (I/O) interface units; control 
stations; data bus and data communication systems; redundancy systems and applications. 
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01067128 ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติ     3 (3-0-6) 
 FACTORY AUTOMATION 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ระบบโครงขายสําหรับโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติในรูปแบบตางๆ เชน  การใชหนวยความจํา
รวมกันสําหรับการควบคุมแบบท่ีมีการตอ รวมกับตัวควบคุมหลักและตัวควบคุมยอย การตอตัวควบคุมเขาดวยกัน
มากกวา 2 ชุด การตอเปนระบบโครงขาย โครงสรางพ้ืนฐานและการสื่อสารขอมูลของเครื่องควบคุมแบบโปรแกรม
ได (พีแอลซี) การตออุปกรณรับสัญญาณเขา และอุปกรณสงสัญญาณออกชนิดพิเศษในรูปแบบของเทอรมินอล 
เชน เทอรมินอลท่ีโปรแกรมได   เครื่องอานรหัสแถบ โมเด็ม  และตัวอยางการประยุกตใชงาน 
 Factory automation network systems such as programmable controller (PC) link 
in host link mode, PCs link mode local area network, structure and protocol of PLC; terminal 
using intelligence input/output (I/O) devices; programmable terminal; bar code reader; MODEM; 
applications. 
 

01067130 การประยุกตใชงานของพีแอลซีข้ันสูง   3 (3-0-6) 
 ADVANCED PLC APPLICATIONS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
  การทํางานและการคํานวนหาผลตอบสนองทางดานเวลาเม่ือมีการควบคุมเปนแบบเดียวและแบบ
เครือขาย  ของเครื่องควบคุมท่ีโปรแกรมได (พีแอลซี)  การสื่อสารดวย MODBUS Protocol   เพ่ือการควบคุมสู
ศูนยกลาง และ การกระจายการควบคุมของอุปกรณในเครื่อขาย การควบคุมแบบตอเนื่องและไมตอเนื่องของ
หนวยอินพุทเอาทพุทชนิดพิเศษท่ีมีคุณสมบัติเฉพาะกับลักษณะการควบคุมแตละแบบ เชน การควบคุมอุณหภูมิ
เตาอบแบบพีไอดี  การควบคุมตําแหนง ความเร็ว ของมอเตอรแบบเปดและแบบปดดวยโมดูลของเครื่องควบคุม
เชิงเลข  
  The operation and respond time computation of single and network 
Programmable Logic Controller (PLC).  Communication by MODBUS protocol in order to 
centralized and distributed devices network controlling. The continuous and batch control 
systems of intelligence input/output  units for specific individual control such as  PID  
temperature  control , Motor speed and position in open -close loop  control using numerical  
module. 
 

01067132 ทรานสดิวเซอรในงานอุตสาหกรรม     3 (3-0-6) 
 INDUSTRIAL TRANSDUCERS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
  อุปกรณสารก่ึงตัวนําแบบพิเศษตางๆ อุปกรณตรวจจับอุณหภูมิ อุปกรณตรวจจับแสง  การ
ตรวจจับพฤติกรรมการหนวงเวลา  การประยุกตใชไทริสเตอรในอุตสาหกรรม  ตัวตรวจจับแบบเหนี่ยวนําและแบบ
ประจุ ศึกษาทําความเขาใจเก่ียวกับการประยุกตใชตัวตรวจจับในยานไมโครเวฟ  วิธีการเลือกและกําหนดตัว
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ตรวจจับอยางถูกตอง เพ่ือใหใชในการควบคุมไดอยางราบรื่น มีประสิทธิภาพ และปราศจากคาผิดพลาดในการ
ทํางานการผลิตตางๆ ระบบโครงขายของตัวตรวจจับในงานควบคุมการผลิต บทบาทของตัวตรวจจับ และ
เทคโนโลยีการควบคุมในการประยุกตรวมกับเทคโนโลยีคอมพิวเตอร   เทคโนโลยีชั้นสูงของตัวตรวจจับและการ
ประยุกตใชในงานการผลิต 

Special solid state devices; temperature sensing devices; photo sensing devices; 
sensing of delay actions; thyristor applications in industries; inductive and capacitive sensors; 
understanding of microwave sensing applications; how to select and implement the right 
sensors and control to achieve smooth, efficient and error-free operation of any manufacturing 
system; networking of sensors and control manufacturing; roles of sensors and control 
technology in computer integrated technology; advanced sensor technology in manufacturing 
applications. 
 

01067135 การตรวจจับระยะไกล  3 (3-0-6) 
 REMOTE SENSING         
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 การตรวจจับระยะไกล  หลักการและแนวความคิด  ผลของชั้นบรรยากาศท่ีมีตอการตรวจจับ
ระยะไกล  ปญหาในการตรวจจับระยะไกล  เครื่องมือท่ีใชในการตรวจจับระยะไกล ระบบการตรวจจับระยะไกล
แบบพาสซีฟและแบบแอคทีฟ  ตัวตรวจจับสําหรับยานอวกาศ  การประมวลผลภาคพ้ืนดินจริงและการประชุม
วางแผน และ การประยุกตการตรวจจับระยะไกล 

Remote sensing; principles and concepts; effect of the atmosphere on remote 
sensing; problem in remote sensing; instrumentation for remote sensing; passive and active 
remote sensing system; sensors for spacecraft; data processing ground truth and mission 
planning; remote sensing application. 
   

01067137 การมองเห็นของคอมพิวเตอร  3 (3-0-6) 
 COMPUTER VISION      
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 การแปลงสัดสวนฉายเงา  การมองเห็นโดยกลองสองตัว ระนาบภาพ การแปลงระนาบของภาพ 
(ทางเรขาคณิต)   พ้ืนฐานการประมวลผล การแปลงและการเก็บตัวอยาง  พ้ืนฐานการประมวลผล  การปรับปรุง
คุณภาพของภาพ  การสรางภาพกลับคืนมาใหมและการแปลงภาพ  ภาพเคลื่อนไหวแบบจําลอง  การตรวจสอบ  
การแปลความหมายและการเขาใจ  และการวิเคราะหภาพ 
  Perspective-projective transforms; stereo visions; image plane-image plane 
(geometric) transformations; early processing fundamentals; fundamentals-transform and 
samplings; processing fundamentals-enhancements; restoration and conversion; image motion 
modeling; detection; interpretation and understanding; image analysis. 
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01067142  การวัดคุมเสมือนข้ันสูง  3 (3-0-6) 
              ADVANCED VIRTUAL INSTRUMENTATION 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE :  NONE 
                  ศึกษาและวิเคราหเก่ียวกับการวัดคุมเสมือนข้ันสูง การโปรแกรมภาษากราฟค การกําเนิดสัญญาณ
และการวัด การควบคุมกระบวนการโดยใชเครื่องมือวัดแบบเสมือน การควบคุมเครื่องวัดแบบอัตโนมัติโดยใช
คอมพิวเตอร การวิเคราะหและการประมวลผลสัญญาณ การสื่อสารขอมูลและควบคุมระยะไกล การควบคุมแบบ
ฟซซ่ีลอจิก การควบคุมแบบพีไอดี การอินเตอรเฟสกับการดมัลติฟงกชั่น การเก็บขอมูลและการแสดงผลใน
ฐานขอมูลดวยเวลาจริง  
                 This course is relevant to the Education and Analysis of Advanced virtual 
instrumentation,    G-Programming, Signal Generator and Measurement, Process Control using 
Virtual Instrument, Automatic Instrument, analysis and processing of signal, Data Communication 
and Remote control, Fuzzy logic control, PID Control, Interface with Multi-Function Card, Data 
Record and Display from Database in real time. 
 

01067143 ระบบฝงตัว   3 (3-0-6) 
  EMBEBDED SYSTEMS 
  วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
 ศึกษาและวิเคราหเก่ียวกับการประยุกตใชงานของระบบฝงตัว  ทฤษฎีและการประยุกตใชงาน
ของฮารดแวรและซอฟตแวร รวมท้ังเครื่องมือชวยในการออกแบบระบบฝงตัว วิธีการออกแบบโครงสราง
สถาปตยกรรม เชน การเชื่อมตอระหวางฮารดแวรและซอฟตแวร  เทคนิคสําหรับสมรรถนะท่ีเหมาะสม  และ 
ระบบฝงตัวแบบแจกจาย  เทคนิคการออกแบบระบบพลังงานต่ําในระบบฝงตัวโดยใชระบบปฏิบัติแบบเวลาจริง 
 Education and Anlysis to the applications of embedded systems.  Theory and 
application of hardware and software including tools for embedded system design.  Emphasizes 
formal design methodologies such as hardware-software co-design, investigates techniques for 
performance optimization, and examines distributed embedded systems.  The special demands 
on embedded systems including real-time programming, portability, and low power usage. 
 

01067144 การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง                 3 (3-0-6) 
                   REAL TIME IMAGE PROCESSING 
                 วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
                 การประมวลผลภาพดิจิตอล การแปลงภาพ การกรองภาพ อัลกอริทึมในการประมวลผล เทคนิค
ในการใชแสง ระบบกลอง CCD และ CMOS กลองแบบ อัจฉริยะ การประยุกตใชงานในระบบควบคุมและการ
ประกันคุณภาพ วิธีในการวิเคราะห การแยกและเลือกคุณลักษณะ การรูจํารูปแบบ การพัฒนาโปรแกรมเพ่ือการ
ประมวลผลภาพแบบเวลาจริง 
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                    Digital image processing, image transformations, filter operations, algorithms for 
image processing, lighting techniques, CCD and CMOS camera-systems, intelligent cameras, 
integration of image systems in to process control systems, applications in quality assurance. 
Analysis methods, feature extraction and selection, pattern recognition, Software development 
for real time image processing. 
 

01067183 ระบบอัจฉริยะและการควบคุมแบบฟซซ่ี  3 (3-0-6) 
  INTELLIGENT SYSTEM AND FUZZY CONTROL  
 วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ศึกษาและวิเคราะหระบบอัจฉริยะ  ปญหาตางๆ ในดานการออกแบบและสรางระบบควบคุม  
ระบบผูเชี่ยวชาญ การควบคุมดวยเทคนิคของระบบผูเชี่ยวชาญ ตรรกฟซซ่ี การควบคุมฟซซ่ี การเรียนรูโดยใชตรรก
ฟซซ่ี โครงขายประสาทเทียมและการประยุกตในระบบควบคุม  ระบบควบคุมท่ีเรียนรูไดดวยตัวเองโดยใชโครงขาย
ประสาทเทียม เทคนิคของการคํานวณเชิงวิวัฒนาการและการประยุกตในระบบควบคุม 
  Education and Analysis of intelligent systems. Applications of artificial intelligence 
in control engineering to problems in control system design and implementation. Expert 
systems.  Expert control technique. Fuzzy logic. Fuzzy control. Fuzzy learning. Neural networks 
and their applications in control systems. Self-learning control systems with neural network.  
Evolutionary computation techniques and their applications in control systems.   
     

กลุมวิชาเลือก   
01067214    กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไมตอเนื่อง  3 (3-0-6) 
 DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ระบบเชิงเสนท่ีไมตอเนื่อง สัญญาณท่ีไมตอเนื่อง ทฤษฎีและกระบวนการการเก็บตัวอยาง   
สมการแตกตางเชิงเสน  การแปลงลาปลาซของสัญญาณท่ีไมตอเนื่อง  การแปลงแบบแซดและการแปลงกลับ  
ฟงกชันถายโอนของพัลซ  การสงจากระนาบเอส ไปยังระนาบแซด เสถียรภาพและเฟสท่ีนอยท่ีสุด  ความนาเชื่อถือ
ทางกายภาพของ H(z) การออกแบบวงจรกรองดิจิตอลแบบยอนกลับ   เทคนิคของการไมแปรเปลี่ยนพัลซ   การ
แปลงแบบไบลิเนียรของแซด และเทคนิคของขนาดกําลังสอง 
  Discrete linear systems; discrete signals; sampling processes and theorems; linear 
difference equations; Laplace transform of discrete signals; Z-transform and is inverse; pulse 
transfer functions; mapping from S-plane to Z-plane; stability and minimum phases; physical 
reliability of H(z); recursive digital filter design; pulse invariant techniques; bilinear Z-transform; 
square magnitude techniques. 
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 01067218 คอมพิวเตอรกราฟฟก  3 (3-0-6) 
 COMPUTER GRAPHICS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ธาตุมูลทางคณิตศาสตรของคอมพิวเตอรกราฟฟกสองมิติ  การแปลงของจุด  การแปลงของเสน
และวัตถุ  ระบบพิกัดเอกพันธ  การแปลงแบบลําดับสองมิติ  แผนการจัดวางรูปกราฟฟกสองมิติในจุดท่ีสนใจ ธาตุ
มูลทางคณิตศาสตรของคอมพิวเตอรกราฟฟกสามมิติ  ระบบพิกัด การแปลงเมตริกซ การมองแบบสามมิติ   ความ
ลึกของภาพท่ีเห็นแตไกล  แผนการจัดวางรูปกราฟฟกสามมิติในจุดท่ีสนใจ การแสดงผลบนจอภาพแบบกราฟฟก
สามมิติ เสนท่ีมองไมเห็นและการขจัดผิวหนา  การมองเห็นของวัตถุชิ้นเดียวในมุมแคบ  การมองเห็นของวัตถุหลาย
ชิ้น  เทคนิคการใชมาคส อัลกอริธึมของปริภูมิภาพ  การใหเงา   แบบจําลองของการใหเงา  การประยุกตใช
แบบจําลองของการใหเงา   และการทําเอฟเฟกแบบพิเศษ   
  Mathematical elements in 2–D computer graphics; transformation of points; 
transformation of lines and objects; homogeneous coordinate systems; sequential 2-D 
transformations; viewport planning of 2-D graphics; mathematical elements in 3-D computer 
graphics; coordinate systems; transformation matrix; viewing in three dimensions; perspective 
depth; viewport planning for 3-D graphics; screen display of 3-D graphics; hidden line and 
surface removals; visibility of single convex object; visibility of several objects; masking 
technique; image space algorithms; shading; shading model; applying shading model; special 
effects. 
 

01067228 เรื่องคัดสรรในเรื่องของวิศวกรรมการวัดคุม  3 (3-0-6) 
 SELECTED TOPICS IN INSTRUMENTATION ENGINEERING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 วิชานี้อาจารยผูสอนจะเลือกหัวขอท่ีนาสนใจตาง ๆ เก่ียวกับวิศวกรรมการวัดคุม  มาทําการศึกษา 
  The course will cover topics of interest selected by the instructor in the field of 
instrumentation engineering. 
 

01067229 การควบคุมฮารดดิสกไดรฟ   3 (3-0-6) 
 HARD DISK DRIVE CONTROL 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
          ศึกษาและวิเคราะหเก่ียวกับการควบคุมฮารดดิสกไดรฟในกระบวนการเขียนสัญญาณเซอรโว 
ความรูพ้ืนฐานของการเขียนสัญญาณเซอรโวและการออกแบบการควบคุมเซอรโว เชน สวนประกอบของฮารดดิสก
ไดรฟ  เทคโนโลยีของหัวอานและดิสก มอเตอร VCMs การเขาถึงขอมูลฮารดดิสก กลไกเซอรโวในการวางตําแหนง
ของหัวอาน การเขียนแทรกท่ีทับซอนกัน (TMR)   เซอรโวแพทเทิรน การถอดรหัสสัญญาณเซอรโว การดีมอด
ดูเลชั่นและการกําหนดคาเวลาใหสัญญาณ การเขียนสัญญาณเซอรโว บล็อกไดอะแกรมของเซอรโวลูป การเขียน
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

แผนภาพโบด การวิเคราะหเสถียรภาพของเซอรโวลูป เฟสมารจินและเกนมารจิน พ้ืนฐานวิธีการชดเชย การ
ออกแบบตัวชดเชย การออกแบบตัวควบคุมเซอรโว การควบคุมแบบพีไอดี การควมคุมแบบอ็อปติมัม แนวทางการ
พัฒนาในอุตสาหกรรมฮารดดิสก 
               This course is relevant to the education and analysis of Hard Disk Drive Control in 
servo track writing, basic knowledge of in servo track writing process and servo controller design 
such as Components of a Hard Disk Drive, Head and Disk, Voice Coil Motors (VCMs), Accessing 
Data in HDD, Head Positioning Servomechanism, Track Mis-Registration (TMR), Embedded Servo 
Patterns, Decoding Embedded Servo, Demodulation and Signal Timing, Servo Track Writing, 
Servo Loop Block Diagram, Bode Plots, Loop Stability, Phase Margin, Gain Margin, Basic 
Compensation Methods, Servo Compensator design, Design of Actuator Servo Controller, PID-
type Control, Optimal Control, Trend in HDD Industry. 
 

01067230 การวัดและทดสอบแบบไมทําลาย                                     3 (3-0-6) 
              NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT AND TESTING 
                 วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
                  ทฤษฎีและการประยุกตใชสําหรับข้ันตอนในการตรวจสอบชิ้นงาน การประยุกตใชของการวัดและ
ทดสอบวัสดุแบบไมทําลายตัวอยางในการควบคุมคุณภาพในการผลิตการซอมบํารุง ภาพความรอนอินฟราเรด การ
ทดสอบดวยวิธีคลื่นอุลตราโซนิค อินฟราเรดสเปคโตสโกป การทดสอบดวยวิธีกระแสไหลวน การทดสอบดวยวิธี
อนุภาคแมเหล็ก การสอบเทียบเครื่องมือวัดแบบไมสัมผัส ความแมนยําในการวัด 
                 Theory and application of inspection procedures, application of non-destructive 
testing of materials for quality control and maintenance, infrared thermography, ultrasonic 
testing, infrared spectroscopy, eddy current testing, magnetic particle testing, non contact 
instrument calibration, precision measurements. 
 

01067231  การสอบเทียบเครื่องมือวัดช้ันสูง                                    3 (3-0-6) 
           ADVANCED INSTRUMENT CALIBRATION 
            วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
               การวิเคราะหระบบการวัด ความเปนเชิงเสนของระบบการวัด ความมีเสถียรภาพของระบบการ
วัด ความสามารถในการวัดซํ้า ความสามารถในการทําใหม การจัดการและการสอบเทียบการวัดและเครื่องมือวัด 
                Measurement System Analysis, measurement system linearity, stability, 
repeatability and reproducibility, the management and calibration of measurement instruments. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
01067232 เครือขายเซนเซอรและการรวมขอมูล                            3 (3-0-6) 
               SENSOR NETWORK AND DATA FUSION 
                วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
              ศึกษาและวิเคราะหเซนเซอรและขอมูล การใชเซนเซอรหลายตัว การประยุกตใชการหลอมรวม
ขอมูล ตัวแบบของการหลอมรวมขอมูลและโครงสรางสถาปตยกรรม การประมาณโดยตัวกรองคามาน ระดับการ
ตัดสินใจในการหลอมรวม วิธีฐานความรู ระบบการออกแบบปรับปรุงเซ็นเซอร การประยุกตใชระบบการหลอม
รวมขอมูล 
                   Education and analysis of sensors and sensor data, Use of multiple sensors, 
Fusion applications, Data fusion model, Architectural concepts and issues. Estimation: Kalman 
filtering, practical aspects of Kalman filtering, Decision level identify fusion. Knowledge based 
approaches, Designing optimal sensor systems, Implementing data fusion system. 
 

01067233  วิศวกรรมหุนยนต                                      3 (3-0-6) 
                  ROBOTIC ENGINEERING 
              วิชาบังคับกอน  :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

ศึกษาและวิเคราะหเก่ียวกับหุนยนตในอุตสาหกรรม การระบุตําแหนงและการเปลี่ยนตําแหนง
ของแขนกล การหาการเคลื่อนท่ีของแขนกล (ระบบตรง) การหาการเคลื่อนท่ีของแขนกล (ระบบผกผัน) ทฤษฎีของ
จาโครเบียนท่ีเก่ียวของกับความเร็วและแรงสถิติ พลศาสตรของแขนกล ระบบควบคุมแขนกลเชิงเสน หลักการและ
การประยุกตใชหุนยนตอุตสาหกรรม (แขนกล) ในระบบการผลิตสมัยใหม การจําแนกประเภทและลักษณะของ
หุนยนตอุตสาหกรรม สวนประกอบและระบบควบคุม ไคเนแมติคส การโปรแกรมการทํางานของหุนยนต
อุตสาหกรรม การวิเคราะหการเคลื่อนท่ีและการควบคุมและเซนเซอรท่ีใชกับหุนยนต การใชโปรแกรมหุนยนต 
ภาษาท่ีใชกับหุนยนต โครงสรางของหุนยนต คําสั่งท่ีใชกับหุนยนต ปญญาประดิษฐ การออกแบบกับกลุมของ
เครื่องจักร หุนยนตและการควบคุมการนําไปประยุกตใชงานกับอุตสาหกรรมการผลิต 
  Education and Anlysis of regarding industrial robot; positioning identification and 
robotic arm movement; inverse and direct searching of robotic arm movement; speed and 
statistic theory of Jacobean; dynamic of robotic arm; linear control of robotic arm; principle of 
adaptive industrial robotic arm in modern manufacturing technology; identification and 
classification of industrial robot; kinematics component and control system; industrial robot 
programming, movement analysis, controlling, and sensor of robot; language, program, structure, 
and  program instruction of robot; artificial intelligent; mechanical design; robotic controlling; 
adaptive robot for manufacturing industry. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก จ 
 

รายการทรัพยากรสนับสนนุการเรียนการสอน 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 



108 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ฉ 
 

เหตุผลการขอปรับปรุงหลักสูตร 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

เหตุผลการขอปรับปรุงแกไขหลักสูตร 
การปรับปรุงแกไขหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
ฉบับป พ.ศ.2551 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 
 

 
1. หลักสูตรฉบับดังกลาวนี้ ไดรับความเห็นชอบจากสํานักงานคณะกรรมการการอุดมศึกษา   
 เม่ือวันท่ี……21 พ.ย. 2551… 
 

2. สภามหาวิทยาลัย/สถาบัน ไดอนุมัติการปรับปรุงแกไขครั้งนี้แลว ในคราวประชุม 
ครั้งท่ี……10. / 2554……เม่ือวันท่ี.....19....... เดือน.....ตุลาคม....... พ.ศ. .....2554........ 
 

3. หลักสูตรปรับปรุงแกไขนี้เริ่มใชกับนักศึกษารุนปการศึกษา  2555  ตั้งแตภาคเรียนท่ี 1  ปการศึกษา  2555  
เปนตนไป 

4. เหตุผลในการปรับปรุงแกไข 
4.1 เพ่ือปรับปรุงใหเนื้อหาของหลักสูตรและรายวิชามีความเหมาะสม 
4.2 เพ่ือใหเปนไปตามเกณฑมาตรฐานหลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2548  ซ่ึงกําหนดใหทุกหลักสูตรมี

การปรับปรุงหลักสูตรอยางนอยทุกๆ 5 ป 
4.3 เพ่ือใหเปนไปตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแหงชาติ พ.ศ. 2552 (TQF) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

5. สาระในการปรับปรุงแกไข 
 

แผนการศึกษาของแผน ก แบบ ก 1  และแผน ก แบบ ก 2 หลังการปรับปรุง 
 

หลักสูตร  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) 

แผน ก แบบ ก 1 

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067501        วิทยานิพนธ 1                                        6 (0-18-0) 
                      THESIS 1   
01067561        ระเบียบวิธวีิจยั (ไมนบัหนวยกิต)                   3 (3-0-6) 
                      RESEARCH METHODOLOGY  
                     รวม                                                  6  

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067502         วิทยานพินธ 2                                         9 (0-27-0) 
                      THESIS 2   
01067541         สัมมนา 1 (ไมนับหนวยกิต)                          1 (0-2-0) 

SEMINAR 1   
รวม                                    9  

ปที่ 2  ภาคการศึกษาที ่1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067503        วิทยานิพนธ 3                                         9 (0-27-0) 
                      THESIS 3    
01067542        สัมมนา 2    (ไมนับหนวยกิต)                       1 (0-2-0) 
                      SEMINAR 2      
                     รวม                                                  9  
 

แผน ก แบบ ก 1 

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา                 หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code           Subject               Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     

01067509     วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                             6 (0-18-9) 
                   MASTER THESIS 
01067561     ระเบียบวิธวีิจัย (ไมนับหนวยกิต)                     3 (3-0-6) 
                   RESEARCH METHODOLOGY  
                  รวม                                                 6  

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา         ชื่อวิชา               หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code            Subject            Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     

01067511      วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                             9 (0-27-14) 
                    MASTER THESIS 
01067541      สัมมนา 1 (ไมนับหนวยกิต)                           1 (0-3-2) 
                    SEMINAR 1   
                   รวม                                   9  

ปที่ 2  ภาคการศึกษาที ่1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา          ชื่อวิชา            หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code             Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067512       วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                              9 (0-27-14) 
                     MASTER THESIS  
01067542       สัมมนา 2    (ไมนับหนวยกิต)                       1 (0-3-2) 
                     SEMINAR 2      
                    รวม                                                  9  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) 
แผน ก แบบ ก 1 

ปที่ 2  ภาคการศึกษาที่ 2 
Second Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา         หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบติั-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067504         วิทยานพินธมหาบัณฑิต                          12 (0-36-0) 
                      MASTER THESIS  
                     รวม                                12  
         รวมตลอดหลักสูตร                             36  
 
แผน ก แบบ ก 2 

ปที่ 1 ภาคการศึกษาที ่ 1 
First Year   1st  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code              Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067105        วิทยานิพนธ 1                                     3 (0-9-0)  
                     THESIS 1  
01067561        ระเบียบวิธวีิจยั (ไมนบัหนวยกิต)                3 (3-0-6) 
                     RESEARCH METHODOLOGY  
01067xxx        คณิตศาสตรขั้นสูง                                  3 (3-0-6) 
                     ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx        วิชาเฉพาะสาขา                                    3 (3-0-6) 
                     SPECIFIC COURSES 
                     รวม                                9  

ปที่ 1 ภาคการศึกษาที่  2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code              Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067106       วิทยานิพนธ 2                                       3 (0-9-0) 
                    THESIS 2 
01067541       สัมมนา 1    (ไมนับหนวยกิต)                     1 (0-2-0) 
                     SEMINAR 1   
01067xxx        คณิตศาสตรขั้นสูง                                  3 (3-0-6) 
                     ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx        วิชาเฉพาะสาขา                                    3 (3-0-6) 
                     SPECIFIC COURSES 
                    รวม                                 9  

แผน ก แบบ ก 1 
ปที่ 2  ภาคการศึกษาที ่2 

Second Year  2nd  Semester 
รหัสวิชา          ชื่อวิชา              หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code             Subject           Credits (Lecture – Lab – Self-learning)     
01067515       วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                           12 (0-36-18) 
                     MASTER THESIS  
                    รวม                                12  
        รวมตลอดหลักสตูร                              36  
  
แผน ก แบบ ก 2 

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่ 1 
First Year   1st  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา            หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code              Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  

01067505        วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                          3 (0-9-5)  
                      MASTER THESIS  
01067561         ระเบียบวธิีวิจยั (ไมนบัหนวยกิต)                 3 (3-0-6) 
                      RESEARCH METHODOLOGY  
01067xxx         หมวดวิชาคณิตศาสตรขั้นสูง                       3 (3-0-6) 
                      ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx         หมวดวิชาเฉพาะสาขา                              3 (3-0-6) 
                      SPECIFIC COURSES 
                     รวม                                  9  

ปที่ 1  ภาคการศึกษาที ่ 2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา             ชื่อวิชา        หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code                Subject      Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 

01067506          วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                        3 (0-9-5) 
                        MASTER THESIS  
01067541          สัมมนา 1    (ไมนับหนวยกิต)                   1 (0-3-2) 
                        SEMINAR 1   
01067xxx           หมวดวิชาคณิตศาสตรขั้นสูง                     3 (3-0-6) 
                        ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx           หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                        SPECIFIC COURSES 
                       รวม                                  9  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) 

แผน ก แบบ ก 2 

ปที่ 2 ภาคการศึกษาที่  1 

Second Year  1st  Semester 
รหัสวิชา       ชื่อวิชา          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code          Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067107    วิทยานิพนธ 3                                   3 (0-9-0) 
                 THESIS 3 
01067542    สัมมนา 2  (ไมนับหนวยกิต)                       1 (0-2-0) 
                 SEMINAR 2   
01067xxx    วิชาเฉพาะสาขา                                      3 (3-0-6) 
                 SPECIFIC COURSES 
01067xxx    วิชาเฉพาะสาขา                                      3 (2-2-5) 
                 SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                  9  

ปที่ 2 ภาคการศึกษาที่  2 

Second Year  2nd  Semester 
รหัสวิชา       ชื่อวิชา          หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code          Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067108    วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                             3 (0-9-6) 
                  MASTER THESIS 
01067xxx    วิชาเลือก                                               3 (3-0-6) 
                 ELECTIVE COURSES 
01067xxx    วิชาเลือก                                               3 (3-0-6) 
                 ELECTIVE COURSES 
                รวม                                                9  
                รวมตลอดหลักสูตร                           36 

แผน ก แบบ ก 2 

ปที่ 2 ภาคการศึกษาที่  1 

Second Year  1st  Semester 
รหัสวิชา        ชื่อวิชา         หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code           Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067507     วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                          3 (0-9-5) 
                   MASTER THESIS  

01067542     สัมมนา 2  (ไมนับหนวยกิต)                     1 (0-3-2) 
                   SEMINAR 2   
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                  รวม                                9  

ปที่ 2 ภาคการศึกษาที่  2 

Second Year  2nd  Semester 
รหัสวิชา        ชื่อวิชา        หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code           Subject      Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067508     วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                          3 (0-9-5) 
                   MASTER THESIS 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                   3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                   3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
                  รวม                                               9  
                  รวมตลอดหลักสูตร                        36 
 
 
 
 
แผน ปริญญาตรีแบบกาวหนา 

ปท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี  1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา         หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code           Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning)   
01067xxx      หมวดวิชาคณิตศาสตรขั้นสูง                     3 (3-0-6) 
                   DVANCED MATHEMATICS 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                 6  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) 
  แผน ปริญญาตรีแบบกาวหนา 

ปท่ี 1 ภาคการศกึษาท่ี  2 
First Year  2

nd
  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067561      ระเบียบวิธีวิจัย (ไมนับหนวยกิต)                       3 (3-0-6) 
                    RESEARCH METHODOLOGY  
01067541      สัมมนา 1  (ไมนับหนวยกิต)                            1 (0-3-2) 
                    SEMINAR 1   
01067xxx       หมวดวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง                            3 (3-0-6) 
                    ADVANCED MATHEMATICS 
                  รวม                                  3  

ภาคฤดรูอน 
Summer  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                    หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code            Subject                  Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067505      วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                                3 (0-9-5) 
                    MASTER THESIS  
                  รวม                                  3  

ปท่ี 2 ภาคการศกึษาท่ี  1 
Second Year  1

st
  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067506     วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                                 3 (0-9-5) 
                   MASTER THESIS  
01067542     สัมมนา 2  (ไมนับหนวยกิต)                            1 (0-2-0) 
                   SEMINAR 2 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                  12 

ปท่ี 2  ภาคการศึกษาท่ี  2 
Second Year 2

nd
  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067509     วิทยานิพนธมหาบัณฑิต                                6 (0-18-9) 
                   MASTER THESIS 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                          3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                          3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
                  รวม                                                 12  
                  รวมตลอดหลักสูตร                                   36 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 

 โครงสรางหลักสูตรภายหลังการปรับปรุงแกไข เม่ือเปรียบเทียบกับโครงสรางเดิม และเกณฑมาตรฐาน
หลักสูตร ระดับบัณฑิตศึกษา  พ.ศ.2548  ของสํานักงานคณะกรรมการการอุดมศึกษา ปรากฏดังนี้ 
 

แผน ก แบบ ก 1 
 

 
หมวดวิชา 

เกณฑสํานักงาน
คณะกรรมการการอุดมศึกษา 

โครงสรางเดิม 
จํานวนหนวยกิต 

โครงสรางใหม 
จํานวนหนวยกิต 

หมวดวิชาวิทยานิพนธ ไมนอยกวา 36 หนวยกิต 36  หนวยกิต 36  หนวยกิต 
หมวดวิชาสัมมนา  
(ไมนับรวมหนวยกิต) 

- 2  หนวยกิต 2  หนวยกิต 

หมวดวิชาบังคับ  
(ระเบียบวิธีวิจัย  
ไมนับหนวยกิต)           

- 3  หนวยกิต 
 

3  หนวยกิต 
 

 
รวมตลอดหลักสูตร ไมนอยกวา  36  หนวยกิต 36  หนวยกิต 36  หนวยกิต 

 
แผน ก แบบ ก 2 

 
หมวดวิชา 

เกณฑสํานักงาน
คณะกรรมการการอุดมศึกษา 

โครงสรางเดิม 
จํานวนหนวยกิต 

โครงสรางใหม 
จํานวนหนวยกิต 

หมวดวิชาวิทยานิพนธ ไมนอยกวา 12 หนวยกิต 12  หนวยกิต 12  หนวยกิต 
หมวดวิชาสัมมนา รายวิชาไมนอยกวา  

12  หนวยกิต 
2  หนวยกิต 

(ไมนับหนวยกิต) 
2  หนวยกิต 

(ไมนับหนวยกิต) 

หมวดวิชาบังคับ 24 หนวยกิต 6  หนวยกิต 
     ระเบียบวิธีวิจัย            
 
     กลุมวิชาคณิตศาสตรข้ันสูง     
     (เลือกเรียน 2 วิชา) 

     กลุมวิชาเฉพาะสาขา 
 
     กลุมวิชาเลือก 

3  หนวยกิต 
   (ไมนับหนวยกิต)    

   6  หนวยกิต 
 

12  หนวยกิต 
(เลือกเรยีน 4 วิชา) 

6  หนวยกิต 
 
- 
 
- 

3  หนวยกิต 
(ไมนับหนวยกิต)  

6  หนวยกิต 
 
- 
 
- 

หมวดวิชาบังคับเลือก 18  หนวยกิต 
     กลุมวิชาเฉพาะสาขา 
 
     กลุมวิชาเลือก 

12  หนวยกิต
(เลือกเรยีน 4 วิชา) 

6  หนวยกิต 

รวมตลอดหลักสูตร ไมนอยกวา  36  หนวยกิต 36  หนวยกิต 36 หนวยกิต 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 

   ตารางเปรียบเทียบการปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
หลักสูตรใหม  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2554) เหตุผลในการปรับปรุง 

แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  36  หนวยกิต 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067501   วิทยานิพนธ  1                  6 (0-18-0) 
     THESIS 1  
01067502   วิทยานิพนธ 2                   9 (0-27-0) 
     THESIS 2  
01067503   วิทยานิพนธ 3                   9 (0-27-0) 
                THESIS 3  
01067504   วิทยานิพนธมหาบัณฑิต      12 (0-36-0) 
                MASTER THESIS  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมวดวิชาสัมมนา   2 หนวยกิต (ไมนับหนวยกิต) 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067541  สัมมนา1                            1 (0-2-0) 
    SEMINAR 1  
01067542  สัมมนา 2                           1 (0-2-0) 
    SEMINAR 2  
 

หมวดวิชาบังคับ   3  หนวยกิต (ไมนับหนวยกิต) 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067561  ระเบียบวิธีวิจัย                     3 (3-0-6) 
                RESEARCH METHODOLOGY 
 

แผน ก แบบ ก 2 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  12  หนวยกิต 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067105   วิทยานิพนธ 1                     3 (0-9-0) 
                THESIS 1 
01067106  วิทยานิพนธ 2                      3 (0-9-0)  
                THESIS 2 
01067107  วิทยานิพนธ 3                      3 (0-9-0) 
                THESIS 3   
01067108  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต           3 (0-9-0)  
                MASTER THESIS  

แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  36  หนวยกิต 
 
 
 
 
 
 
 

 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067509 - 01067510   
                วิทยานิพนธมหาบัณฑิต         6 (0-18-9) 
     MASTER THESIS  
01067511 - 01067514  
                วิทยานิพนธมหาบัณฑิต         9 (0-27-14) 
      MASTER THESIS  
01067515 - 01067517    
                  วิทยานิพนธมหาบัณฑิต      12 (0-36-18)  
                MASTER THESIS  
 

หมวดวิชาสัมมนา   2 หนวยกิต (ไมนับหนวยกิต) 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067541  สัมมนา1                            1 (0-3-2) 
    SEMINAR 1  
01067542  สัมมนา 2                           1 (0-3-2) 
    SEMINAR 2  
 

หมวดวิชาบังคับ   3  หนวยกิต (ไมนับหนวยกิต) 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067561  ระเบียบวิธีวิจัย                     3 (3-0-6) 
                RESEARCH METHODOLOGY 
 

แผน ก แบบ ก 2 และ แผน ปริญญาตรีกาวหนา 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  12  หนวยกิต 

 
 
 
 
 
 

 
 

เแผน ก แบบ ก 1 
 
 
แกไขรหัสรายวิชาและชื่อ
วิชา 01067501-01067504 
เพ่ือเปดโอกาสใหนักศึกษา
ระดับปริญญาโท สามารถ
เลือกเรียนโดยทําวิจัยอยาง
อิสระและเหมาะสม 
 
 
เพ่ิมรายวิชาในหมวดวิทยา 
นิพนธจาก 4 รายวิชาเปน  
9 รายวิชาและเปล่ียนรหัส
วิชาเปน 01067509 – 
 01067517 
 
 
 
 
 

คงหมวดวิชาสัมมนาเปน 
ไมนับหนวยกิตและใชรหัส 
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 
 
 
 

คงวิชาระเบียบวิธีวิจัยโดย                                   
ไมนับหนวยกิตและใชรหัส
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 
 

 
 
แกไขรหัสรายวิชาและชื่อ
วิชา 01067105 - 
01067108 เพ่ือเปดโอกาส
ใหนักศึกษาระดับปริญญาโท 
สามารถเลือกเรียนในหมวด
วิทยานิพนธไดอยางอิสระ
และเหมาะสม 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 

หลักสูตรใหม  (พ.ศ.2551) 
 
 

หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2554) 

 
 

เหตุผลในการปรับปรุง 

 
 
 
 
 
 
 
 
หมวดวิชาสัมมนา   2 หนวยกิต(ไมนับหนวยกิต) 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067541  สัมมนา1                            1 (0-2-0) 
    SEMINAR 1  
01067542  สัมมนา 2                           1 (0-2-0) 
    SEMINAR 2 
 
หมวดวิชาบังคับ  24  หนวยกิต 
01067561  ระเบียบวิธีวิจัย                     3 (3-0-6) 
                RESEARCH METHODOLOGY 
                                                (ไมนับหนวยกิต) 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067505 - 01067508   
                วิทยานิพนธมหาบัณฑิต          3 (0-9-5) 
     MASTER THESIS  
01067509 - 01067510  
                วิทยานิพนธมหาบัณฑิต          6 (0-18-9) 
     MASTER THESIS  
 
หมวดวิชาสัมมนา   2 หนวยกิต(ไมนับหนวยกิต) 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067541   สัมมนา1                           1 (0-3-2) 
     SEMINAR 1  
01067542   สัมมนา 2                          1 (0-3-2) 
     SEMINAR 2 
 
หมวดวิชาบังคับ   9  หนวยกิต 
01067561   ระเบียบวิธีวิจัย                    3 (3-0-6) 
                 RESEARCH METHODOLOGY 
                                                 (ไมนับหนวยกิต) 

เพ่ิมรายวิชาในหมวดวิทยา 
นิพนธจาก 4 รายวิชาเปน  
6 รายวิชาและเปล่ียนiรหัส 
วิชาเปน 01067509 –  
01067517 

 

 
กลุมวิชาคณิตศาสตรขั้นสูง  
เลือกเรียน 2 วิชา รวม  6  หนวยกิต   จากวิชาตอไปนี้ 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067111  คณิตศาสตรวิเคราะห             3 (3-0-6)  
                MATHEMATICAL ANALYSIS 
01067112  การวิเคราะหเมตริกซ             3 (3-0-6) 
                MATRIX ANALYSIS 
01067113  คณิตศาสตรประยุกต             3 (3-0-6) 
                APPLIED MATHEMATICS 
01067114  ตัวแปรสุมและกระบวนการ      3 (3-0-6) 
                RANDOM VARIABLES  AND PROCESSES 
01067115  การวิเคราะหฟงกชัน              3 (3-0-6) 
                FUNCTIONAL ANALYSIS 
01067211  วิธีการคํานวณเชิงเลข             3 (3-0-6) 
                COMPUTATIONAL METHODS 
 
 
 
 
 
 
 

 
กลุมวิชาคณิตศาสตรขั้นสูง  
เลือกเรียน 2 วิชา  รวม  6  หนวยกิต   จากวิชาตอไปนี้ 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067111   คณิตศาสตรวิเคราะห             3 (3-0-6)  
                 MATHEMATICAL ANALYSIS 
01067112   การวิเคราะหเมตริกซ             3 (3-0-6) 
                 MATRIX ANALYSIS 
01067113   คณิตศาสตรประยุกต             3 (3-0-6) 
                 APPLIED MATHEMATICS 
01067114   ตัวแปรสุมและกระบวนการ      3 (3-0-6) 
                 RANDOM VARIABLES  AND PROCESSES 
01067115   การวิเคราะหฟงกชัน              3 (3-0-6) 
                 FUNCTIONAL ANALYSIS 
01067116   วิธีการคํานวณเชิงเลข             3 (3-0-6) 
                 COMPUTATIONAL METHODS 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
แกไขรหัสวิชา 01067211 
และ เปล่ียนรหัส วิชา เปน 
01067116 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตรใหม  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2554) เหตุผลในการปรับปรุง 

กลุมวิชาเฉพาะสาขา   
เลือกเรียน  4 วิชา  รวม  12  หนวยกิต  
จากกลุมวิชาหลัก หรือกลุมวิชาเสริม  ตอไปน้ี 
1. กลุมวิชาหลัก 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067121  การวิเคราะหระบบเชิงเสน         3 (3-0-6) 
                LINEAR SYSTEM ANALYSIS 
01067122  วิศวกรรมระบบควบคุม             3 (3-0-6) 
                CONTROL SYSTEM ENGINEERING 
01067123  ตัวแปรสภาวะสําหรับระบบควบคุม3(3-0-6) 
                STATE VARIABLES FOR  
                CONTROL SYSTEM 
01067182  การควบคุมแบบโรบัส               3 (3-0-6) 
                ROBUST CONTROL 
01067125  ระบบควบคุมดิจิตอล                3 (3-0-6) 
                DIGITAL CONTROL SYSTEM 
01067126  ทฤษฎีเสถียรภาพ                    3 (3-0-6) 
                STABILITY THEORY 
01067127  ระบบควบคุมแบบกระจายสวน    3 (3-0-6) 
                DISTRIBUTED CONTROL SYSTEMS 
01067128  ระบบโรงงานอุตสาหกรรม         3 (3-0-6) 
                อัตโนมัติ 
                FACTORY AUTOMATION 
01067183  ระบบอัจฉริยะและการควบคุม    3 (3-0-6) 
                แบบฟซซ่ี 
                INTELLIGENT SYSTEM AND  
                FUZZY CONTROL 
01067130  การประยุกตใชงานของ             3 (3-0-6) 
                พีแอลซีขั้นสูง 
                ADVANCED PLC APPLICATIONS 
01067131  กระบวนการผลิตอัตโนมัติ          3 (3-0-6) 
                AUTOMATIC MANUFACTURING 
                PROCESS 
01067132  ทรานสดิวเซอรในงานอุตสาหกรรม 3(3-0-6) 
                INDUSTRIAL TRANSDUCERS 
01067180  วิเคราะหและออกแบบระบบ       3 (3-0-6) 
                ควบคุม ไมเปนเชิงเสน 
                ANALYSIS AND DESIGN OF  
                NONLINEAR CONTROL SYSTEMS 
01067181  การส่ือสารขอมูลในงาน            3 (3-0-6) 
                อุตสาหกรรม 
                INDUSTRIAL COMMUNICATION 
01067134  วิศวกรรมความนาเชื่อถือ           3 (2-2-5)  
                RELIABILITY ENGINEERING 

หมวดวิชาบังคับเลือก  18 หนวยกิต 
กลุมวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา 
เลือกเรียน  4 วิชา  รวม  12  หนวยกิต  
 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067121  การวิเคราะหระบบเชิงเสน         3 (3-0-6) 
                LINEAR SYSTEM ANALYSIS 
01067122  วิศวกรรมระบบควบคุม             3 (3-0-6) 
                CONTROL SYSTEM ENGINEERING 
 
 
 
 
 
01067125  ระบบควบคุมดิจิตอล                3 (3-0-6) 
                DIGITAL CONTROL SYSTEM 
 
 
01067127  ระบบควบคุมแบบกระจายสวน    3 (3-0-6) 
                DISTRIBUTED CONTROL SYSTEMS 
01067128  ระบบโรงงานอุตสาหกรรม         3 (3-0-6) 
                อัตโนมัติ 
                FACTORY AUTOMATION 
01067183  ระบบอัจฉริยะและการควบคุม    3 (3-0-6) 
                แบบฟซซ่ี 
                INTELLIGENT SYSTEM AND  
                FUZZY CONTROL 
01067130  การประยุกตใชงานของ             3 (3-0-6) 
                พีแอลซีขั้นสูง 
                ADVANCED PLC APPLICATIONS 
 
 
 
01067132  ทรานสดิวเซอรในงานอุตสาหกรรม 3 (3-0-6) 
                INDUSTRIAL TRANSDUCERS 
 

กลุมวิชาเฉพาะสาขาจาก
เดิมเลือกเรียน  4 วิชา  จาก  
23  วิชา เปน  13 วิชา  รวม  
12  หนวยกิต 
 
 
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067123 
และวิชา 01067182  

 
 
 
 
 

ยกเลิกรายวิชา 01067126 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067131 
 
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067180   
 
   
 
ยกเลิกรายวิชา 01067181   
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067134   

 

 



120 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตรใหม  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) เหตุผลในการปรับปรุง 
01067135  การตรวจจับระยะไกล              3 (2-2-5) 
                REMOTE SENSING 
01067136  การมองเห็นของหุนยนต           3 (2-2-5) 
                ROBOT VISION 
01067137  การมองเห็นของคอมพิวเตอร      3 (2-2-5) 
                COMPUTER VISION 
01067138  กระบวนการประมวลผลภาพ      3 (2-2-5) 
                ดิจิตอลเพ่ือการประยุกตใชงาน 
                ทางอุตสาหกรรม 
                DIGITAL IMAGE PROCESSING FOR 
                INDUSTRIAL APPLICATIONS 
01067140  การจดจํารูปแบบ                    3 (2-2-5) 
                PATTERN RECOGNITION 
01067141  ทฤษฎีและการประยุกตตัวตรวจรู                   
                ตําแหนงเชิงเสน                     3 (2-2-5) 
                THEORY AND APPLICATION OF  
                LINEAR POSITION SENSORS 
01067142  การวัดคุมเสมือนขั้นสูง              3 (2-2-5) 
                ADVANCED VIRTUAL  
                INSTRUMENTATION 
01067143  ระบบฝงตัว                           3 (2-2-5) 
                EMBEBDED SYSTEMS 
 
 
 
กลุมวิชาเลือก 
เลือกเรียน 2 วิชา  รวม 6 หนวยกิต  จากวิชาตอไปน้ี 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067212  ออปติไมเซซัน                        3 (3-0-6) 
                OPTIMAZATIONS 
01067213  กระบวนการสโตชาสติค            3 (3-0-6) 
                STOCHASTIC PROCESSES 
01067214  กระบวนการประมวลสัญญาณ     3 (3-0-6) 
                แบบไมตอเน่ือง 
                DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
01067215  ทฤษฏีลําดับและการประยุกต     3 (3-0-6) 
                QUEUING THEORY  
                AND APPLICATIONS 
01067216  การวิเคราะหวงจรอิเล็กทรอนิกสกําลัง  
                                                        3 (3-0-6) 
                CIRCUIT ANALYSIS IN POWER  
                 ELECTRONICS 
01067217  การออกแบบวงจรอนาล็อกข้ันสูง   3 (3-0-6) 
                ADVANCED ANALOG CIRCUIT DESIGN 

01067135  การตรวจจับระยะไกล              3 (3-0-6) 
                REMOTE SENSING 
 
 
01067137  การมองเห็นของคอมพิวเตอร     3 (3-0-6) 
                COMPUTER VISION 
 

- 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
01067142  การวัดคุมเสมือนขั้นสูง            3 (3-0-6) 
                ADVANCED VIRTUAL  
                INSTRUMENTATION 
01067143  ระบบฝงตัว                          3 (3-0-6) 
                EMBEBDED SYSTEMS 
01067144  การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง 3 (3-0-6) 
                REAL TIME IMAGE PROCESSIGN 
 
กลุมวิชาเลือก 
เลือกเรียน  2 วิชา  รวม  6  หนวยกิต  

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

 
 
 
 
01067214  กระบวนการประมวลสัญญาณ   3 (3-0-6) 
                แบบไมตอเน่ือง 
                DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
 

 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067136   
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067138 
เป ล่ียนกระบวนการสอน 
จากเดิมมีปฏิบัติ(2-2-5) 
ในวิชาเปนไมมีปฏบัิติในวิชา 
(3-0-6) 
ยกเลิกรายวิชา 01067140 
และ 01067141 
 
 
 
 
เป ล่ียนกระบวนการสอน 
จากเดิมมีปฏิบัติ(2-2-5) 
ในวิชาเปนไมมีปฏิบัติในวิชา 
(3-0-6) 
 
เพ่ิมรายวิชาในกลุมวิชา 
เฉพาะสาขา 1 รายวิชาคือ  
01067144  
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067212 
และ 01067213 
 
 
 
 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067215, 
01067216 และ  
01067217 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

หลักสูตรใหม  (พ.ศ.2551) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2554) เหตุผลในการปรับปรุง 
หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 

01067218  คอมพิวเตอรกราฟฟก               3 (3-0-6) 
                COMPUTER GRAPHICS 
01067219  คอมพิวเตอรชวยงานวิเคราะห     3 (3-0-6) 
                และออกแบบวงจร 
                COMPUTER AIDED CIRCUIT 
                ANALYSIS AND DESIGN  
01067220   เฟสล็อคเทคนิค                     3 (3-0-6) 
                PHASE-LOCKED TECHNIQUE 
01067221  แมคาทรอนิกส                       3 (3-0-6) 
                MECHATRONICS 
01067222   การออกแบบเคร่ืองจักรกลไฟฟาข้ันสูง 
                                                        3 (3-0-6) 
                ADVANCED ELECTRICAL MACHINE  
                DESIGN 
01067223  ระบบจําลองโดยคอมพิวเตอร      3 (3-0-6) 
                SIMULATION SYSTEM  
                WITH COMPUTER  
01067224  ออปโตอิเล็กทรอนิกส               3 (3-0-6) 
                OPTOELECTRONICS 
01067225  เลเซอรและการประยุกต            3 (3-0-6) 
                LASERS AND ITS APPLICATIONS 
01067226  ระบบการสื่อสารใยแกว             3 (3-0-6) 
                OPTICAL FIBER COMMUNICATION 
                SYSTEM 
01067227  การออกแบบวงจรรวมเฉพาะงาน  
                                                         3 (3-0-6) 
                APPLICATION-SPECIFIC  
                INTEGRATED CIRCUIT DESIGN 
01067228    เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของ              3 (3-0-6) 
                 วิศวกรรมการวัดคุม 
                 SELECTED TOPICS IN  
                 INSTRUMENTATION ENGINEERING 
01067229   การควบคุมฮารดดิสกไดรฟ           3 (3-0-6) 
                 HARD DISK DRIVE CONTROL  

 

หนวยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาดวยตนเอง) 
01067218  คอมพิวเตอรกราฟฟก                3 (3-0-6) 
                COMPUTER GRAPHICS 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
01067228   เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของ               3 (3-0-6) 
                 วิศวกรรมการวัดคุม 
                 SELECTED TOPICS IN  
                 INSTRUMENTATION ENGINEERING 
01067229   การควบคุมฮารดดิสกไดรฟ           3 (3-0-6) 
                 HARD DISK DRIVE CONTROL  
01067230   การวัดและทดสอบแบบไมทําลาย   3 (3-0-6) 
              NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT  
                 AND  TESTING 
01067231   การสอบเทียบเคร่ืองมือวดัชั้นสูง     3 (3-0-6) 
              ADVANCED INSTRUMENT  
                 CALIBRATION 
01067232   เครือขายเซนเซอรและ                 3 (3-0-6) 
                 การรวมขอมูล 
              SENSOR NETWORK AND 
                 DATA FUSION 
01067233   วิศวกรรมหุนยนต                       3 (3-0-6) 
                 ROBOTIC ENGINEERING 

 
 
 
ยกเลกิรายวิชา 
01067219, 01067220, 
01067221, 01067222, 
01067223, 01067224, 
01067225, 01067226 
และ 01067227 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
เพ่ิมรายวิชาในกลุม 
วิชาเลือกจํานวน  4 
รายวิชาคือ 01067230, 
01067231, 01067232 
และ 01067233 



122 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ช 
 

รายนามคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ซ 
 

บรรณานุกรมผลงานวิชาการอาจารยประจําหลักสูตร  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร สจล. 

1. เอกสารอางของ รศ.ดร.วิทยา  ทิพยสุวรรณพร 
อางจากวารสาร การประชุมวิชาการ หรือรายงานการประชุม 
[1]  Sathit Intajag,  Vittaya Tipsuwanporn  and  Fusak Cheevasuwit, 2008   SAR Segmenta- 
      tion using  Anisotropic Diffusion,  IEEJ Transactions, EIS, Vol. 128-C, No.2, 1 February ,  
      pp. 260 – 268. 
[2]  Taweepol  Suesut, Arjin  Numsomram  and  Vittaya Tipsuwanporn, 2008  Vision-based  
      Network System for Industrial Applications International  Journal of Computer System  
      Science and Engineering, Vol. 3, No. 1, Winter 2008, pp. 22 – 26.  
[3]  A. Numsomran  and V. Tipsuwanporn,  2007    The Design of Robust PID Control for Fan    
     and Plate Process ,Proceedings of  the 9th IASTED International  Conference  on Control       
     and Applications, Montreal ,Canada,  May 30 – June 1, pp. 273 – 277.   
[4]  A. Numsomran, V. Tipsuwanporn  and W. Sawaengsinkasikit,2007  Design of 2-DOF PI  
     Controller with Decoupling  for Coupled-Tank Process , Proceedings of  the 10th IASTED  
     International  Conference  on Intelligent System and  Control, Cambridge, Massachusetts  
     ,USA,  November 19- 21, pp. 109 – 114.   
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