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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2559 

ชื่อสถาบันอุดมศึกษา        สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
คณะ      คณะวิศวกรรมศาสตร์   
ภาควิชา วิศวกรรมการวัดและควบคุม 

หมวดที ่1.  ข้อมูลทั่วไป 

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

2. ชื่อปริญญา
ชื่อเต็ม (ภาษาไทย) : วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต (วิศวกรรมการวัดคุม) 
        (ภาษาอังกฤษ)    : Master of Engineering (Instrumentation Engineering) 

 ชื่อย่อ  (ภาษาไทย) : วศ.ม. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
 (ภาษาอังกฤษ)    : M.Eng. (Instrumentation Engineering) 

3. วิชาเอกหรือความเชี่ยวชาญเฉพาะของหลักสูตร
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม มุ่งผลิตบัณฑิตที่มีความรู้ความสามารถ  

ทั้งทางทฤษฎีและการวิจัย ตามปรัญชาหลักสูตรที่ว่า “มุ่งม่ันสร้างสรรค์พัฒนา ผู้ส าเร็จการศึกษาที่มีคุณภาพ เพื่อ
ขยายศักยภาพการวิจัยและพัฒนาด้านการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุม สู่มาตรฐานในระดับชาติและ
นานาชาติ” โดยเน้นให้นักศึกษา มีความเชี่ยวชาญวิทยาการชั้นสูง ที่น ามาซึ่งการค้นคว้าวิจัยและพัฒนานวัตกรรม
ทางวิศวกรรมการวัดคุมที่สามารถตอบสนองต่อความต้องการของภาคอุตสาหกรรมปัจจุบัน สนับสนุนการต่อยอด
ผลงานวิจัยพัฒนาสู่ภาคธุรกิจเพ่ือลดการพึงพิงเทคโนโลยีจากต่างประเทศ 

4. จ านวนหน่วยกิตที่เรียนตลอดหลักสูตร
36 หน่วยกิต 

5. รูปแบบของหลักสูตร
5.1 รูปแบบ
 หลักสูตรระดับปริญญาโท
5.2 ภาษาที่ใช้ 
 หลักสูตรจัดการศึกษาเป็นภาษาไทย
5.3 การรับเข้าศึกษา
 รับทั้งนักศึกษาไทยและนักศึกษาต่างชาติที่ใช้ภาษาไทยได้เป็นอย่างดี
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5.4 ความร่วมมือกับสถาบันอื่น 
 เป็นหลักสูตรของสถาบันโดยเฉพาะ 
5.5 การให้ปริญญาแก่ผู้ส าเร็จการศึกษา 
 ให้ปริญญาเพียงสาขาวิชาเดียว 

6. สถานภาพของหลักสูตรและการพิจารณาอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตร
 หลักสูตรใหม ่     ก าหนดเปิดสอนเดือน............................พ.ศ. .........................  

 ได้พิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการสภาวิชาการ  ครั้งที่ ............/............. 
 เมื่อวันที่................... เดือน............................. พ.ศ. ......................  
 ได้รับอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตรจากสภาสถาบัน ในการประชุมครั้งที่ .................... 
เมื่อวันที่................... เดือน............................. พ.ศ. ......................  

 หลักสูตรปรับปรุง      ก าหนดเปิดสอนเดือน..........มิถุนายน..............พ.ศ. .......2560..............  
 ได้พิจารณากลั่นกรองโดยคณะกรรมการสภาวิชาการ  ครั้งที่ .......9/2559..... 
 เมื่อวันที่.....20..... เดือน....กันยายน....... พ.ศ. ....2559........... 
 ได้รับอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตรจากสภาสถาบัน ในการประชุมครั้งที่ ...10/2559...... 
  เมื่อวันที่.....26...... เดือน....ตุลาคม........ พ.ศ. ....2559....... 

 รับรองหลักสูตรโดย...........................................................(หมายถึงสภาวิชาชีพ)      
 เมื่อวันที่................... เดือน............................. พ.ศ. ..... ................. 

7. ความพร้อมในการเผยแพร่หลักสูตรที่มีคุณภาพและมาตรฐาน
    ปีที่คาดว่าจะได้รับการเผยแพร่ว่าเป็นหลักสูตรที่มีคุณภาพและมาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิ
ระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ คือ พ.ศ.  2561  

8. อาชีพท่ีสามารถประกอบได้หลังส าเร็จการศึกษา
 นักศึกษาที่ส าเร็จการศึกษาในหลักสูตรนี้สามารถประกอบอาชีพในต าแหน่งงานที่หลากหลาย  เช่น 
8.1 นักวิจัยและถ่ายทอดเทคโนโลยีในภาครัฐและเอกชน  
8.2 นักวิชาการและอาจารย์ในสถาบันการศึกษา  
8.3 วิศวกรผู้ดูแลและออกแบบการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุมในอุตสาหกรรม  
8.4 ผู้ประกอบการเทคโนโลยีการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุม 
8.5 ประกอบอาชีพอิสระ 

9. ชื่อ นามสกุล เลขประจ าตัวบัตรประชาชน ต าแหน่ง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร

ชื่อ-สกุล 
(ระบตุ าแหน่งทางวิชาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวิชา) 
ปีที่ส าเร็จการศึกษา 

สถาบันที่ส าเร็จการศึกษา 

1. รศ.ดร.วิทยา  ทิพย์สุวรรณพร
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2551 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2532 
อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม), 2528  

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
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ชื่อ-สกุล 
(ระบตุ าแหน่งทางวิชาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวิชา) 
ปีที่ส าเร็จการศึกษา 

สถาบันที่ส าเร็จการศึกษา 

2. รศ.วิริยะ  กองรัตน์
  (สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า) 

วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2532 

อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม), 2529  

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 

3. รศ.ดร.วิศรุต  ศรีรัตนะ
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

D.Eng (Material Science and  
Production Engineering), 2557 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2540 

ค.อ.บ. (วิศวกรรมโทรคมนาคม), 2535 

Fukuoka Institute of   
Technology, Japan 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 

4. รศ.อาจินต์  น่วมส ารราญ 

(สาขา วศิวกรรมไฟฟ้า) 

วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2543 

วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม), 2541 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 

5. ผศ.ดร.นรินทร์  ธรรมารักษ์วัฒนะ
  (สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า) 

ปร.ด. (นาโนวิทยาและนาโนเทคโนโลยี) 
, 2558 
วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า), 2543 

วท.บ. (สถิติศาสตร์-คอมพิวเตอร์), 
2536 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 
มหาวิทยาลัยรามค าแหง 

10. สถานที่จัดการเรียนการสอน
คณะวิศวกรรมศาสตร์ สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง
 ในสถานที่ตั้งสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง

11. สถานการณ์ภายนอกหรือการพัฒนาที่จ าเป็นต้องน ามาพิจารณาในการวางแผนหลักสูตร
11.1 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจ
 ในยุคเศรษฐกิจแบบโลกาภิวัตน์  ที่มีการติดต่อสื่อสารไร้พรมแดน กระตุ้นให้เกิดการเชื่อมโยงประสานกัน
ทางเศรษฐกิจระหว่างนานาประเทศ ส่งผลให้มีการไหลเวียนของสินค้า บริการ เงินทุน ผู้คน และทรัพยากร ซึ่ง
ความผันผวนทางเศรษฐกิจโลกที่เกิดขึ้นนี้ล้วนส่งผลกระทบต่อการพัฒนาเศรษฐกิจของไทย ส าหรับในส่วนของ
ภาคอุตสาหกรรมการผลิตในประเทศไทย จ าเป็นต้องพัฒนาเร่งสร้างความเข้มแข็งทางด้านทรัพยากรมนุษย์ ให้มี
ความรู้ความช านาญในระดับผู้เชี่ยวชาญ สร้างความแตกต่างจากแรงงานวิศวกรรมทั่วไป ที่มีการเน้นการเรียนและ
การวิจัยไปในทางการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุมทางอุตสาหกรรม เพ่ือท าให้วิศวกรสามารถยกระดับ
คุณภาพของการบริการต่างๆ ด้วยวิทยาศาสตร์ และเทคโนโลยี นอกจากนั้นยังมีความสามารถเป็นที่ปรึกษาให้กับ
ภาคอุตหกรรมส าหรับการเสนอแนะแนวทางการพัฒนานวัตกรรมการผลิตด้วยองค์ความรู้ภายในประเทศ  



4   มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

11.2 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรม 
 การพัฒนาทางอุตสาหกรรมมีความเกี่ยวเนื่องกับการเปลี่ยนแปลงทางสังคมและวัฒนธรรมของชุมชนอย่าง
ปฏิเสธไม่ได้ ดังนั้นวิศวกรที่ดีนอกเหนือจากมีความเชี่ยวชาญในเชิงวิศวกรรมแล้วยังมีความจ าเป็นที่จะต้องมีความ
ค านึงถึงสภาพสังคมและสิ่งแวดล้อม มีทักษะการสื่อสารเจรจาและมีจิตส านึกที่ดีต่อจรรณยาบรรณวิชาชีพ เพ่ือ
สร้างผลกระทบที่น้อยที่สุดจากภาคอุตสาหกรรมอันจะมีต่อวิถีการด าเนินชีวิตของชุมชนรอบด้าน 

12. ผลกระทบจาก ข้อ 11.1 และ 11.2 ต่อการพัฒนาหลักสูตรและความเกี่ยวข้องกับพันธกิจของสถาบัน
12.1 การพัฒนาหลักสูตร

หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม พัฒนาขึ้นจากการวิเคราะห์ประเด็น
สถานการณ์ภายนอกทั้งการพัฒนาทางเศรษฐกิจ การพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรม รวมถึงความเกี่ยวข้องกับ
พันธกิจของสถาบัน เพ่ือมุ่งเน้นการพัฒนาบัณฑิตให้มีความรู้ความเข้าใจเทคโนโลยีด้านเครื่องมือวัดและระบบ
ควบคุมทางอุตสาหกรรมทั้งในภาคทฤษฎีและการวิจัย สามารถประกอบอาชีพด้วยจรรยาบรรณอันพึงประสงค์ 
สามารถท างานร่วมกับผู้อ่ืนด้วยสามัญส านึกต่อส่วนรวม  มีแนวคิดริเริ่มสร้างสรรค์ต่อยอดองค์ความรู้ พัฒนา
งานวิจัยทางการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุมที่สามารถตอบสนองต่อความต้องการของภาคอุตสาหกรรม
ปัจจุบัน โดยในโครงสร้างหลักสูตรประกอบด้วยรายวิชาต่างๆ อย่างเหมาะสมเพ่ือบูรณาการองค์ความรู้ สร้าง
ผู้ส าเร็จการศึกษาทีม่ีความเชี่ยวชาญ มีศักยภาพการแข่งขันทั้งในภาคอุตสาหกรรม ภาครัฐและเอกชน 
12.2 ความเกี่ยวข้องกับพันธกิจของสถาบัน 
 สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง เป็นสถาบันที่มีชื่อเสียงในการผลิตวิศวกร นัก
เทคโนโลยีและนักวิทยาศาสตร์ เพื่อรองรับการพัฒนาประเทศและบริการสังคม  การพัฒนาหลักสูตรได้สอดคล้อง
กับพันธกิจและวิสัยทัศน์ของสถาบันที่มุ่งเป็นสถาบันผลิตบัณฑิตที่มีคุณภาพและการเป็นสถาบันวิจัยด้าน
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี เพื่อการสร้างความเป็นเลิศในการประยุกต์เทคโนโลยี  รวมไปถึงพัฒนานวัตกรรมเพ่ือ
การพ่ึงตนเองที่ยั่งยืน 

13. ความสัมพันธ์กับหลักสูตรอื่นที่เปิดสอนในคณะ/ภาควิชาอื่นของสถาบัน
13.1 กลุ่มวิชา/รายวิชาในหลักสูตรที่เปิดสอนโดยคณะ/ภาควิชา/หลักสูตรอ่ืน
 ไม่มี
13.2 กลุ่มวิชา/รายวิชาในหลักสูตรที่เปิดสอนให้สาขาวิชา/หลักสูตรอื่นต้องมาเรียน
 ไม่มี
13.3 การบริหารจัดการ
 ไม่มี

หมวดที ่2.  ข้อมูลเฉพาะของหลักสูตร 

1. ปรัชญา ความส าคัญ และวัตถุประสงค์ของหลักสูตร
1.1 ปรัชญา 
“มุ่งม่ันสร้างสรรค์พัฒนา ผู้ส าเร็จการศึกษาที่มีคุณภาพ เพื่อขยายศักยภาพการวิจัยและพัฒนาด้านการวัด 
เครื่องมือวัดและระบบควบคุม สู่มาตรฐานในระดับชาติและนานาชาติ”  หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม มุ่งผลิตบัณฑิตที่มีความรู้ความสามารถทั้งทางทฤษฎีและการวิจัย โดยเน้นให้มีความ
เชี่ยวชาญในวิทยาการชั้นสูง ที่น ามาซึ่งการค้นคว้าวิจัยและพัฒนานวัตกรรมทางวิศวกรรมการวัดคุมที่สามารถ
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ตอบสนองต่อความต้องการของภาคอุตสาหกรรมปัจจุบัน สนับสนุนการต่อยอดผลงานวิจัยพัฒนาสู่ภาคธุรกิจเพ่ือ 
ลดการพึ่งพิงทรัพยากรทางเทคโนโลยีต้นทุนสูงจากต่างประเทศ เพ่ือขับเคลื่อนการพัฒนาเศรษฐกิจของไทยอย่าง
ยั่งยืน 
1.2 ความส าคัญ 

เนื่องจากประเทศไทยเป็นประเทศก าลังพัฒนา รายได้หลักของประเทศมาจากการท่องเที่ยวและการส่ง
สินค้าออกไปต่างประเทศ ซึ่งการส่งสินค้าออกไปต่างประเทศมีแนวโน้มเพ่ิมขึ้นทุกปี สินค้าส่งออกเหล่านี้ได้จาก
โรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ ที่ตั้งอยู่ในประเทศ อย่างไรก็ดี การผลิตสินค้าให้ได้คุณภาพตรงตามความต้องการ
ข้างต้น ต้องอาศัยองค์ประกอบพ้ืนฐาน 4 อย่าง คือ (1) คน (Man) (2) เครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิต 
(Machine/Process) (3) วิธีการ/ขั้นตอนการผลิต (Method/Procedure) และ (4) วัตถุดิบ (Material) โดยที่
เครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิตนับเป็นองค์ประกอบที่ส าคัญอันหนึ่งที่จะท าให้สินค้าที่ผลิตมีคุณภาพและ
เป็นไปตามข้อบ่งชี้รายละเอียด อย่างไรก็ตาม การที่จะให้เครื่องจักร/เครื่องมือ/กระบวนการผลิต ท างานได้ดีและ
ถูกต้อง ก็ต้องอาศัยการวัดที่ถูกต้องแม่นย า การควบคุมที่เหมาะสม มีการสอบเทียบเครื่องมือตามระยะเวลาที่
ก าหนดอย่างสม่ าเสมอ และมีความปลอดภัยในการท างานเป็นต้น ด้วยเหตุนี้หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม จึงมุ่งเน้นผลิตบัณฑิตให้เป็นวิศวกรขั้นสูง ที่มีความรู้ ความสามารถทางด้านการวัด
และควบคุม เครื่องมือ เครื่องจักรและกระบวนการผลิต สามารถปฎิบัติงานได้ในโรงงานอุตสาหกรรม ตอบสนอง
กับความต้องการของภาคอุตสาหกรรมและหน่วยงานงานภาครัฐ นอกจากนี้ยังเป็นนักวิชาการและนักปฎิบัติ ที่
ศึกษาค้นคว้า วิจัยในศาสตร์ด้านการวัดและควบคุม ซึ่งจะยังประโยชน์และสนับและสนุนการผลิตใน
ภาคอุตสาหกรรมของประเทศต่อไป 
1.3 วัตถุประสงค์ของหลักสูตร   
 วัตถุประสงค์ของหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม คือ เพ่ือผลิตบัณฑิตที่มี
คุณลักษณะดังต่อไปนี้ 

1.3.1 มีความรู้ความเข้าใจเทคโนโลยีด้านการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุมทางอุตสาหกรรมทั้งใน
ภาคทฤษฎีและการวิจัย 

1.3.2 มีความเชี่ยวชาญด้านการคัดสรรในการออกแบบการวัด เครื่องมือวัดและการควบคุมทาง
อุตสาหกรรมอย่างมีประสิทธิภาพ เหมาะสมแก่สถานการณ์ในปัจจุบันและยัง่ยืน 

1.3.3  สามารถวิจัยและพัฒนานวัตกรรมทางการวัด เครื่องมือวัดและระบบควบคุมที่สามารถตอบสนองต่อ
ความต้องการของภาคอุตสาหกรรมปัจจุบัน 

2. แผนพัฒนาปรับปรุง
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิศวกรรมการวัดคุม  มีแผนพัฒนาหลักสูตรและแผนการเปลี่ยนแปลง

หลักๆ ที่คาดว่าจะด าเนินการแล้วเสร็จ ภายใน 5 ปี  โดยมีกลยุทธ์ส าคัญท่ีต้องด าเนินการเพ่ือความส าเร็จของแผนดังนี้ 

แผนการพัฒนา/เปลี่ยนแปลง กลยุทธ์ หลักฐาน/ตัวบ่งชี ้
- ปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมการวัด

คุม ให้มีมาตรฐานไม่ต่ ากว่ าที่ 
สกอ. ก าหนด  

- พัฒนาหลักสูตรตามมาตรฐานสากล 
- ติดตามประเมินหลักสูตรอย่างสม่ าเสมอ 
- เชิญผู้เชี่ยวชาญทั้งภาครัฐและเอกชนมา

มีส่วนร่วมในการพัฒนาหลักสูตร 

- รายงานผลการประเมินความพึง
พอ ใจ ในการ ใช้ บัณฑิ ตขอ ง
ผู้ประกอบการ 
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- ปรับปรุงหลักสูตรให้สอดคล้องกับ
ความต้องการของ อุตสาหกรรม
ธุรกิจ และการเปลี่ยนแปลงของ
เทคโนโลยี 

- พัฒนาหลั กสู ต ร ให้ ส อดคล้ อ ง กั บ
ความก้าวหน้าทางด้านเทคโนโลยี
วิศวกรรมการวัดคุม 

- รายงานผลการประเมินความพึง
พอ ใจ ในการ ใช้ บัณฑิ ตขอ ง
ผู้ประกอบการ 

- ผู้ ใช้บัณฑิตมีความพึงพอใจใน
ด้านทักษะ ความรู้ และความ 
สามารถในการท างาน  

- งานวิ จัย ในระดับชาติและ
นานาชาติ 

3. ผลการเรียนรู้ที่คาดหวัง
        ส าหรับผลการเรียนรู้คาดหวัง (Expected Learning Outcomes) ของหลักสูตรวิศวกรรมศาสตร

มหาบัณฑิต  สาขาวิศวกรรมการวัดคุมนี้ ต้องการให้ได้ตามวัถตุประสงศในหัวข้อ 1.3 ครบทุกข้ออย่างมีประสืทธิภาพ 
โดยยังคงมีมาตรฐานไม่ต่ ากว่าที่ สกอ. ก าหนด และยังสามารถพัฒนาหลักสูตรไปสู่ตามมาตรฐานสากล เมื่อเปลี่ยน
วัตถุประสงค์ของหลักสูตรให้เป็นผลการเรียนรู้คาดหวังจะเป็นดังนี้ 

1) ผู้เรียนสามารถปฏิบัติงานด้านการวัดและควบคุม ได้ทั้งในหน่วยงานภาครัฐและเอกชน
2) ผู้เรียนสามารถสร้างองค์ความรู้ใหม่สอดคล้องกับเทคโนโลยีสมัยใหม่ที่ใช้ในภาคเอกชน
3) ผู้เรียนสามารถท างานร่วมกับผู้อื่นได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดยมีคุณธรรม จริยธรรม ซื่อสัตย์สุจริตต่อวิชาชีพ

และสามารถให้บริการทางวิชาการด้านการวัดและควบคุมแก่สังคมได้
4) ผู้เรียนสามารถใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ เพื่อการเรียนรู้ตลอดชีวิต
5) ผู้เรียนสามารถท าการค้นคว้าวิจัย เพ่ือช่วยพัฒนาเทคโนโลยีของประเทศให้มีความทัดเทียมกับประเทศที่

พัฒนาแล้ว และสามารถเรียนต่อในระดับสูงได้
และเม่ือท าการ Mapping ผลการเรียนรู้คาดหวังกับคุณลักษณะบัณฑิตท่ีพึงประสงค์ (Graduate Attributes)

ที่มี 5 ด้าน ตามที่ สกอ. สามารถแสดงได้ดังตารางด้านล่าง 

ตาราง Mapping ผลการเรียนรู้คาดหวังกับคุณลักษณะบัณฑิตที่พึงประสงค์ 
คุณลักษณะบัณฑติที่พึงประสงค์จากผลการเรียนรู้ 5 ดา้น 

คุณธรรม 
จริยธรรม 

ความรู ้ ทักษะทาง
ปัญญา 

ทักษะความ 
สัมพันธ์
ระหว่าง

บุคคลและ
ความ

รับผิดชอบ 

ทักษะการ
วิเคราะห์

ตัวเลข การ
สื่อ สารและ
เทคโนโลยี
สารสนเทศ 

ผล
กา

รเร
ียน

รู้ค
าด

หวั
ง 

1) ผู้เรยีนสามารถปฏิบัติงานด้านการวัดและ
ควบคุม ได้ทั้งในหน่วยงานภาครัฐและเอกชน √ √ √ √

2) ผู้เรยีนสามารถสร้างองค์ความรู้ใหม่สอด
คล้องกับเทคโนโลยสีมัยใหม่ที่ใช้ในภาคเอกชน √ √ √

3) ผู้เรยีนสามารถท างานร่วมกับผู้อื่นได้อยา่งมี
ประสิทธิภาพ โดยมีคุณธรรม จริยธรรม √ √ √ √
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ซื่อสัตยส์ุจรติต่อวิชาชีพ และสามารถให้บริการ
ทางวิชาการด้านการวัดและควบคมุแก่สังคมได ้

4) ผู้เรยีนสามารถใช้เทคโนโลยสีารสนเทศ
เพื่อการเรยีนรู้ตลอดชีวิต √ √ √

5) ผู้เรยีนสามารถท าการค้นคว้าวจิัย เพื่อช่วย
พัฒนาเทคโนโลยีของประเทศใหม้คีวามทัด 
เทียมกับประเทศท่ีพัฒนาแล้ว และสามารถ
เรียนต่อในระดับสูงได ้

√ √ √ √

หมวดที ่3.  ระบบการจัดการศึกษา การด าเนินการ และโครงสร้างของหลักสูตร 

1. ระบบการจัดการศึกษา
1.1 ระบบ 

ใช้ระบบการศึกษาแบบทวิภาค  โดยใน 1 ปีการศึกษาแบ่งออกเป็น 2 ภาคการศึกษาปกติ  หนึ่งภาค
การศึกษาปกติมีระยะเวลาศึกษาไม่น้อยกว่า 15 สัปดาห์    

ข้อก าหนดต่าง ๆ ไปเป็นตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง  ว่าด้วยการ 
ศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 

1.2 การจัดการศึกษาภาคการศึกษาพิเศษ (ภาคฤดูร้อน) 
 มี 
1.3 การเทียบเคียงหน่วยกิตในระบบทวิภาค 
 ไม่มี 

2. การด าเนินการหลักสูตร
2.1 วัน – เวลาในการด าเนินการเรียนการสอน
 วัน – เวลาราชการปกติ 
 นอกวัน – เวลาราชการ (ระบุ)............................................................................... 
      วันจันทร์ – วันศุกร์ เวลา  17.30 – 20.30 น. 
      วันเสาร์ – วันอาทิตย์ เวลา  09.00 – 12.00 น. , 13.00 – 16.00 น. , 17.30 – 20.30 น. 

ภาคการศึกษาที่ 1 เดือนสิงหาคม–เดือนธันวาคม 
ภาคการศึกษาที่ 2 เดือนมกราคม–เดือนพฤษภาคม 
ภาคฤดูร้อน  เดือนมิถุนายน–เดือนกรกฎาคม 

2.2 คุณสมบัติของผู้เข้าศึกษา  
 เป็นผู้ส าเร็จการศึกษาปริญญาตรีหรือเทียบเท่า ข้อก าหนดต่างๆ เป็นไปตามข้อบังคับของสถาบันว่าด้วย

การศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) และข้อบังคับสถาบัน ว่าด้วยการศึกษาระดับ
ปริญญาตรีแบบก้าวหน้า พ.ศ. 2553 (ภาคผนวก ค) 
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2.3 ปัญหาของนักศึกษาแรกเข้า 
- ทักษะการท าวิจัย 
- ความรู้และความสามารถทางคณิตศาสตร์เฉพาะทาง 
- ความรู้ทางภาษาอังกฤษ 

2.4 กลยุทธ์ในการด าเนินการเพื่อแก้ไขปัญหา / ข้อจ ากัดของนักศึกษาในข้อ 2.3 
- จัดให้นักศึกษาต้องเรียนวิชาระเบียบวิธีวิจัย โดยไม่นับหน่วยกิต 

          - จัดให้มีการเรียนการสอนทางด้านวิชาคณิตศาสตร์เฉพาะทางนอกเหนือจากหลักสูตรก าหนด 
          - จัดให้มีการเรียนการสอนวิชาภาษาอังกฤษนอกเหนือจากหลักสูตรก าหนด 

2.5 แผนการรับนักศึกษาและผู้ส าเร็จการศึกษาในระยะ 5 ปี 

 แผน ก แบบ ก 1 

จ านวนนักศึกษา 
ปีการศึกษา 

2560 2561 2562 2563 2564 
ชั้นปีที่ 1 5 5 5 5 5 
ชั้นปีที่ 2 5 5 5 5 

รวม 5 10 10 10 10 
คาดว่าจะส าเร็จการศึกษา - 5 5 5 5 

 แผน ก แบบ ก 2 

จ านวนนักศึกษา 
ปีการศึกษา 

2560 2561 2562 2563 2564 
ชั้นปีที่ 1 15 15 15 15 15 
ชั้นปีที่ 2 15 15 15 15 

รวม 15 30 30 30 30 
คาดว่าจะส าเร็จการศึกษา - 15 15 15 15 

 ปริญาตรีก้าวหน้า`(เฉพาะ แผนการศึกษา ก แบบ ก2) 

จ านวนนักศึกษา 
ปีการศึกษา 

2560 2561 2562 2563 2564 
ชั้นปีที่ 1 10 10 10 10 10 
ชั้นปีที่ 2 10 10 10 10 

รวม 10 20 20 20 20 
คาดว่าจะส าเร็จการศึกษา - 10 10 10 10 

2.6 งบประมาณตามแผน 
ปีงบประมาณ 2560 2561 2562 2563 2564 

งบบุคลากร 1,400,000 1,610,000 1,851,500 2,030,000 2,100,000 
งบลงทุน 600,000 600,000 500,000 500,000 500,000 
งบด าเนินการ 250,000 250,000 250,000 250,000 250,000 
รวม 2,250,000 2,460,000 2,621,500 2,780,000 2,850,000 

  ประมาณการค่าใช้จ่ายต่อหัวในการผลิตบัณฑิตตามหลักสูตรนี้ เฉลี่ย  77,500  บาท/คน/ปี
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2.7 ระบบการศึกษา 
  แบบชั้นเรียน 

2.8 การเทียบโอนหน่วยกิต รายวิชาและการลงทะเบียนเรียนข้ามสถาบันอุดมศึกษา 
  ให้เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ว่าด้วยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 

3. หลักสูตรและอาจารย์ผู้สอน
3.1 หลักสูตร

3.1.1 จ านวนหน่วยกิตรวมตลอดหลักสูตร 
 แผน ก แบบ ก 1 36  หน่วยกิต 
 แผน ก แบบ ก 2 36  หน่วยกิต 

3.1.2 โครงสร้างหลักสูตร  
แผน ก แบบ ก 1    36 หน่วยกิต 

ก. หมวดวิชาวิทยานิพนธ์ 36   หน่วยกิต 
ข. หมวดวิชาสัมมนา (ไม่นับหน่วยกิต)    2 หน่วยกติ 
ค. หมวดวิชาบังคับ (ระเบียบวิธีวิจัย ไม่นับหน่วยกิต) 3 หน่วยกิต 

แผน ก แบบ ก 2  36 หน่วยกิต 
ก.  หมวดวิชาวิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกิต 
ข.  หมวดวิชาบังคับ   6 หน่วยกิต 

 - กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง  6  หน่วยกิต 
      - ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นบัหน่วยกิต)  3 หน่วยกิต 

ค.  หมวดวิชาบังคับเลือก   18 หน่วยกิต 
 - กลุ่มวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา  12 หน่วยกิต 
 - กลุ่มวิชาเลือก 6 หน่วยกิต 

ง.  หมวดวิชาสัมมนา (ไม่นับหน่วยกิต) 2 หน่วยกิต 
3.1.3 รายวิชา 
แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวชิาวิทยานิพนธ์  36  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 36 (0-108-0) 

MASTER THESIS  

หมวดวิชาสัมมนา  2  หน่วยกิต  (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

01067542 สัมมนา 2 1 (0-2-0) 
SEMINAR 2 
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หมวดวิชาบังคับ  3  หน่วยกิต  (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

แผน ก แบบ ก 2  และ แผน ปริญญาตรีก้าวหน้า 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์   12  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 12 (0-36-0) 

MASTER THESIS  

หมวดวิชาสัมมนา  2  หน่วยกิต  (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

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

หมวดวิชาบังคับ  9  หน่วยกิต  (ระเบียบวิธีวิจัย ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

          กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง  6  หน่วยกิต 
 หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

01067112    การวิเคราะห์เมตริกซ์  3 (3-0-6) 
MATRIX ANALYSIS 

01067113    คณิตศาสตร์ประยุกต์ 3 (3-0-6) 
APPLIED MATHEMATICS 

01067114    ตัวแปรสุ่มและกระบวนการ 3 (3-0-6) 
RANDOM VARIABLES AND PROCESSES 

01067115    การวิเคราะห์ฟังก์ชัน  3 (3-0-6) 
FUNCTIONAL ANALYSIS 

01067116    วิธีการค านวณเชิงเลข  3 (3-0-6) 
COMPUTATIONAL METHODS 
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หมวดวิชาบังคับเลือก 18 หน่วยกิต 

กลุ่มวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา  12   หน่วยกิต 
 หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

01067121    การวิเคราะห์ระบบเชิงเส้น 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 

01067132   ทรานสดิวเซอร์ในงานอุตสาหกรรม  3 (3-0-6) 
INDUSTRIAL TRANSDUCERS 

01067148    การวัดคุมเสมือนขั้นสูง 3 (3-0-6) 
ADVANCED VIRTUAL INSTRUMENTATION 

01067149    ระบบฝังตัว 3 (3-0-6) 
EMBEBDED SYSTEMS 

01067150 การวัดและทดสอบแบบไม่ท าลาย  3 (3-0-6) 
NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT AND TESTING 

01067151 การสอบเทียบเครื่องมือวัดชั้นสูง 3 (3-0-6) 
ADVANCED INSTRUMENT CALIBRATION 

01067152 เครือข่ายเซนเซอร์และการรวมข้อมูล 3 (3-0-6) 
SENSOR NETWORK AND DATA FUSION 

 01067153 ทฤษฎีและการประยุกต์ตัวตรวจรู้ต าแหน่งเชิงเส้น   3 (3-0-6) 
 THEORY AND APPLICATION OF LINEAR POSITION SENSORS 

 01067154        ระบบเซ็นเซอร์อัจฉริยะ   3 (3-0-6) 
  INTELLIGENT SENSOR SYSTEM 

 01067155  กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไม่ต่อเนื่อง 3 (3-0-6) 
DISCRETE SIGNAL PROCESSING 

  01067156       วิศวกรรมความน่าเชื่อถือ                                           3 (3-0-6) 
  RELIABILITY ENGINEERING 

01067157        ระบบวัดคุมนิรภัย          3 (3-0-6) 
           SAFETY INSTRUMENTED SYSTEM 

 01067158 การบริหารจัดการสัญญาณเตือนภัยส าหรับการควบคุมกระบวนการ        
   3 (3-0-6) 

        ALARM MANAGEMENT FOR PROCESS CONTROL 
01067159       การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง        3 (3-0-6) 

REAL TIME IMAGE PROCESSING 
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กลุ่มวิชาเลือก  6  หน่วยกิต 
 หน่วยกติ (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

01067229   การควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์ 3 (3-0-6) 
HARD DISK DRIVE CONTROL 

01067233  วิศวกรรมหุ่นยนต์ 3 (3-0-6) 
ROBOTIC ENGINEERING 

01067234 ระบบอัจฉริยะและการควบคุมแบบฟัซซี่ 3 (3-0-6) 
INTELLIGENT SYSTEM AND FUZZY CONTROL 

01067235    ระบบควบคุมแบบกระจายส่วน 3 (3-0-6) 
DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM 

01067236   ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติ  3 (3-0-6) 
FACTORY AUTOMATION 

01067237    การประยุกต์ใช้งานของพีแอลซีขั้นสูง 3 (3-0-6) 
ADVANCED PLC APPLICATIONS 

01067238    การมองเห็นของคอมพิวเตอร์ 3 (3-0-6) 
COMPUTER VISION 

 01067239 การสื่อสารข้อมูลในงานอุตสาหกรรม     3 (3-0-6) 
 INDUSTRIAL COMMUNICATION 

01067240   เรื่องคัดสรรในเรื่องของวิศวกรรมการวัดคุม 3 (3-0-6) 
SELECTED TOPICS IN INSTRUMENTATION ENGINEERING 

ความหมายของรหัสประจ ารายวิชา  

รหัสวิชาที่ใช้ถูกก าหนดเป็นตัวเลข 8 หลัก ดังต่อไปนี้ 
รหัสที่ 1, 2   ได้แก่เลข 01  หมายถึง   คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
รหัสที่ 3, 4      ได้แก่เลข 06  หมายถึง   สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
รหัสที่ 5          ได้แก่เลข 7 หมายถึง   ระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสที่ 6, 7, 8 หมายถึง   ล าดับที่ของรายวิชาต่างๆ  

ความหมายของรหัสประจ าการสอบระดับบัณฑิตศึกษา  

รหัสวิชาที่ใช้ถูกก าหนดเป็นตัวเลข 8 หลัก ดังต่อไปนี้ 
รหัสที่ 1, 2   ได้แก่เลข 99  หมายถึง   รหัสประจ าการสอบระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสที่ 3, 4   ได้แก่เลข 01  หมายถึง   คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
รหัสที่ 5, 6      ได้แก่เลข 06  หมายถึง   สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
รหัสที่ 7          ได้แก่เลข 7 หมายถึง   ระดับบัณฑิตศึกษา 
รหัสที่ 8 หมายถึง   การสอบ 

1 - วิทยานิพนธ์ 
2 - การสอบวัดคุณสมบัติ 
3 - การสอบประมวลความรู้ 
4 - การผ่านเกณฑ์ภาษาอังกฤษ 



 13   มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

3.1.4  แสดงแผนการศึกษา 
แต่ละภาคการศึกษาปกติ นักศึกษาลงทะเบียนเรียนตามหลักสูตรได้ไม่เกิน 15 หน่วยกิต และให้

เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันฯ ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 

แผน ก แบบ ก 1 

ปีท่ี 1  ภาคการศึกษาที่ 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
6 (0-18-0) 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต) 
RESEARCH METHODOLOGY 

3 (3-0-6) 

รวม 6 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
9 (0-27-0) 

01067541 สัมมนา 1 (ไม่นับหน่วยกิต) 
SEMINAR 1 

1(0-2-0) 

รวม 9 

ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
9 (0-27-0) 

01067542 สัมมนา 2 (ไม่นับหน่วยกิต) 
SEMINAR 2 

1(0-2-0) 

รวม 9 
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ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
12 (0-36-0) 

รวม 12 

รวมตลอดหลักสูตร 36 หน่วยกิต 

แผน ก แบบ ก 2 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาที่ 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หนว่ยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
3 (0-9-0) 

01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต) 
RESEARCH METHODOLOGY 

3 (3-0-6) 

01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง 
ADVANCED MATHEMATICS 

3 (3-0-6) 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 

รวม 9 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
3 (0-9-0) 

01067541 สัมมนา 1 (ไม่นับหน่วยกิต) 
SEMINAR 1 

1(0-2-0) 

01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง 
ADVANCED MATHEMATICS 

3 (3-0-6) 

01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 
SPECIFIC COURSES 

3 (3-0-6) 

รวม 9 



  15                                                                      มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 1 

 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
3 (0-9-0) 

 
01067542 สัมมนา 2 (ไม่นับหน่วยกิต)  

SEMINAR 2 
1(0-2-0) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 9 

 
 
 

ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
3 (0-9-0) 

 
01067xxx หมวดวิชาเลือก 

ELECTIVE COURSES 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเลือก 

ELECTIVE COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 9 

 

  รวมตลอดหลักสูตร 36   หน่วยกิต 
 

แผน ปริญญาตรีก้าวหน้า 
แผน ก แบบ ก 2 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาที่ 1 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง 

ADVANCED MATHEMATICS 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 6 

 
 



  16                                                                      มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067xxx หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง 

ADVANCED MATHEMATICS 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
       รวม 6 

 
 

ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 1 
 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
6 (0-18-0) 

 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต) 

RESEARCH METHODOLOGY 
3 (3-0-6) 

 
01067541  สัมมนา 1 (ไม่นับหน่วยกิต)  

SEMINAR 1 
1(0-2-0) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเฉพาะสาขา 

SPECIFIC COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 12 

 
 

ปีท่ี 2 ภาคการศึกษาที่ 2 

รหัสวิชา ชื่อวิชา 
หน่วยกิต 

(บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต 

MASTER THESIS 
6 (0-18-0) 

 
01067542  สัมมนา 2 (ไม่นับหน่วยกิต)  

SEMINAR 2 
1(0-2-0) 

 
01067xxx หมวดวิชาเลือก 

ELECTIVE COURSES 
3 (3-0-6) 

 
01067xxx หมวดวิชาเลือก 

ELECTIVE COURSES 
3 (3-0-6) 

 
รวม 12 

 

  รวมตลอดหลักสูตร 36   หน่วยกิต 



 17   มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

นักศึกษาทดลองเรียน 
นักศึกษาทดลองเรียนจะสามารถขอปรับสภาพเป็นนักศึกษาสามัญ  ในหลักสูตรวิศวกรรมศาสตร

มหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุมได้  จะต้องปฏิบัติตามประกาศของส่วนงานวิชาการ คณะ
วิศวกรรมศาสตร์ สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง

3.1.5 ค าอธิบายรายวิชา 
ค าอธิบายรายวิชา (ภาคผนวก ง) 

3.2 ชื่อ สกุล เลขประจ าตัวบัตรประชาชน ต าแหน่ง และคุณวุฒิของอาจารย์ 
3.2.1 อาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 

ชื่อ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปีท่ีส าเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

1. รศ.ดร.วิทยา  ทิพย์สุวรรณพร
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า)   
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2551 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2532 

- อส.บ.(เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)   
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2528 

- วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟ้า)         
สถาบนัเทคโนโลยปีทุมวัน, 2549 

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

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

 (3 ช.ม./ สัปดาห์) 

2. รศ.วิริยะ  กองรัตน์
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2532 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2529 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ)
-  Programmable Logic Controllers 
-  Microprocessor Applications 
2. ต าราเรียน
-   
3. ภาระงานสอน
-  Process Dynamics and Control 

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

 (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

ชื่อ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปีท่ีส าเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

3. รศ.ดร.วิศรุต  ศรีรัตนะ
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- D.Eng (Material Science and  
   Production Engineering), 
   Fukuoka Institute of   

Technology,  Japan, 2557 
- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 

สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2540 

-  ค.อ.บ. (วิศวกรรมโทรคมนาคม) 
   สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 

เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2535 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ)
-  Measurement 
-  Sensors and Transducers 
-  Instrumentation 
2. ต าราเรียน
-  เซนเซอร์และทรานซสิเตอร์ 
   ในงานอุตสาหกรรม 
-  ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 1 
3. ภาระงานสอน
-  Hydraulic and Pneumatic System   
   (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
-  Sensors and Transducers 
   (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
-  Industrial Transducers 
   (3 ช.ม./ สัปดาห์) 

4. รศ.อาจินต์  นวมส าราญ 
(สาขา วิศวกรรมไฟฟา) 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2543 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2541 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ)
-  PID Controller Design 
-  Control Systems 
2. ต าราเรียน
- ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 2 
3. ภาระงานสอน
-  Advanced Virtual Instrumentation 
   (3 ช.ม./ สัปดาห)์ 
-  Computation Methods 
   (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
-  Hard Disk Drive Control 

 (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
5. ผศ.ดร.นรินทร์ ธรรมารักษ์วัฒนะ

(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)
- ปร.ด.(นาโนวิทยาและนาโนเทค 
  โนโลยี) 
  สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า  
  คุณทหารลาดกระบงั, 2558 
- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
  สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า 
  คุณทหารลาดกระบงั, 2543 
- วท.บ.(สถิติศาสตร์-คอมพิวเตอร์) 
  มหาวิทยาลยัรามค าแหง, 2536 

1. งานวิจัย (เอกสารแนบ ภาคผนวก ซ)
-  NaNo Electronics 
-  Data Communications and Network 
2. ต าราเรียน
- 
3. ภาระงานสอน
-  Industrial Data Communication and 
   Networks (3 ช.ม./ สัปดาห)์ 
- Quality Control  (3 ช.ม./ สัปดาห)์ 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

3.2.2 อาจารย์ประจ าหลักสูตร 

ชื่อ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปีท่ีส าเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

1. รศ.ดร.เกษตร์  ศิริสันติสัมฤทธิ์
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจา้คุณทหารลาดกระบัง ,2552 

- M.Eng. (Control Engineering) 
University of Osaka, JAPAN, 
2533 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2529 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2525 

1. งานวิจัย
- Computer Vision 
- Neural   Networks 
- Object Recognition 
- Speech Coding and Recognition 
- Face Detection 
- Skin-Color Detection 
- Camera Calibration 
2. ต าราเรียน
-  หลักการของเคร่ืองมือวัดทาง 

 อุตสาหกรรม 
3. ภาระงานสอน
-  Process Instrumentation 

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

2. รศ.ดร.ทวีพล  ซื่อสัตย์
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

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

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2541 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2538 

1. งานวิจัย
-  Fuzzy Application on PLC 
-  Factory Communication 
-  Redundant System Based on PLC 
2. ต าราเรียน
-  การวิจัยด าเนนิงาน 
-  ปฏิบัติการวิศวกรรมการวัดคุม 3 
3. ภาระงานสอน
-  Real Time Image Procesing 
   (3 ช.ม./ สัปดาห์) 
-  Factory Automation(3 ช.ม./ สัปดาห์) 

3. รศ.ดร.สุพรรณ  กุลพาณิชย์
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟ้า)   
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2558 

- วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2531 

- อส.บ. (เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2529 

1. งานวิจัย
-  Programmable Logic Controllers 
-  Factory Automation 
2. ต าราเรียน
-  Programmable Controller  
-  เทคนิคและการใช้งานเบื้องตน้ 1-2 
-  การใช้งาน PLC  และ PC84-SF 
-  การใช้งาน PC-LINK 
3. ภาระงานสอน
 Advanced PLC (3 ช.ม./ สัปดาห)์ 



 20   มอค.2 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควชิาวิศวกรรมการวดัและควบคุม  คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล.

ชื่อ-นามสกุล 
คุณวุฒิ /สาขาวิชา/สถานศึกษา/ 

ปีที่ส าเร็จการศึกษา 
ผลงานทางวิชาการ 

4. รศ.สักรียา  ชิตวงศ์
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ม .(วิศวกรรมไฟฟ้า) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2537 

- อส.บ. (เทคโนโลยีคอมพิวเตอร์
อุตสาหกรรม)  
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2535 

1. งานวิจัย
-  Digital Signal Processing 
-  Remote Sensing 
-  Signal and Digital  Image  
   Processing 
-  Industrial Electronic  
2. ต าราเรียน
-  Electric Circuit Analysis 
-  Electronic Engineering 
3. ภาระงานสอน
-  Random Variables and Processes 
   (6 ช.ม./ สัปดาห์) 

5. รศ.ทรงชัย  วีระทวีมาศ
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- วศ.ม. (วิศวกรรมคอมพิวเตอร์)
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 

   เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2535 
- คอ.บ. (อิเล็กทรอนิกส์-คอมพิวเตอร์) 
   สถาบนัเทคโนโลยีราชมงคล, 2531 

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

6. ผศ.ดร.พงษ์ชัย  นิลาศ
(สาขา วิศวกรรมไฟฟ้า)

- Ph.D. (Robotics), 
University of Vanderbilt, USA, 
2546 

- M.Sc. (Electrical Engineering), 
University of Vanderbilt, USA, 
2541 

- วศ.บ. (วิศวกรรมการวัดคุม) 
สถาบนัเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหารลาดกระบัง, 2537 

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

4. องค์ประกอบเกี่ยวกับประสบการณ์ภาคสนาม (การฝึกงาน หรือสหกิจศึกษา)
ไม่มี 

4.1 มาตรฐานผลการเรียนรู้ของประสบการณ์ภาคสนาม 
- 

4.2 ช่วงเวลา 
- 

4.3 การจัดเวลาและตารางสอน 
- 

5. ข้อก าหนดเกี่ยวกับการท าโครงงานหรืองานวิจัย
 หลักสูตรก าหนดให้นักศึกษาต้องมีผลงานวิจัยที่ได้มาตรฐานร่วมกับอาจารย์ที่ปรึกษา เพ่ือใช้เป็นส่วนหนึ่งใน
การเรียบเรียงวิทยานิพนธ์  ซึ่งสอดคล้องกับวิสัยทัศน์ของสถาบันที่มุ่งเป็นสถาบันผลิตบัณฑิตที่มีคุณภาพและการ
เป็นสถาบันวิจัยด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
5.1 ค าอธิบายโดยย่อ  

ผลงานวิทยานิพนธ์จะต้องได้รับการตีพิมพ์ หรืออย่างน้อยด าเนินการให้ผลงานหรือส่วนหนึ่งของผลงานได้รับ
การยอมรับให้ตีพิมพ์ในวารสารวิชาการระดับนานาชาติ  (Journal/Transaction) หรือระดับชาติซึ่งอาจตีพิมพ์เป็น 
Letters หรือ Short paper ก็ได้ หรือเสนอต่อที่ประชุมวิชาการระดับชาติหรือระดับนานาชาติที่มีรายงานการ
ประชุม (Proceedings) ซึ่งเป็นที่ยอมรับไม่น้อยกว่า 1 เรื่อง 
5.2 มาตรฐานผลการเรียนรู้  

นักศึกษาได้เรียนรู้กระบวนการวิจัย สามารถวิเคราะห์และแก้ปัญหา   ตลอดจนการพัฒนาทักษะการน าเสนอ
ผลงานวิจัยในเวทีประชุมวิชาการ  
5.3 ช่วงเวลา  

 ทุกภาคการศึกษาในปีการศึกษาที่ 1 และปีการศึกษาที่ 2 
5.4 จ านวนหน่วยกิต 

แผน ก แบบ ก 1   จ านวน  36 หน่วยกิต 
แผน ก แบบ ก 2   จ านวน  36 หน่วยกิต 

 5.5 การเตรียมการ  
มีการก าหนดชั่วโมงการให้ค าปรึกษา โดยอาจารย์ที่ปรึกษา 

5.6 กระบวนการประเมินผล  
ผลงานวิจัยที่ได้รับการตีพิมพ์และการน าเสนอผลงานในการประชุมวิชาการระดับชาติหรือระดับนานาชาติ 
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หมวดที ่4. ผลการเรียนรู้กลยุทธก์ารสอนและการประเมินผล 
 

1. การพัฒนาคุณลักษณะพิเศษของนักศึกษา 
คุณลักษณะพิเศษ กลยุทธ์หรือกิจกรรมของนักศึกษา 

(1) มีความใฝ่รู้ในองค์ความรู้และเทคโนโลยีที่มีการ 
    เปลี่ยนแปลงพัฒนาอย่างรวดเร็ว สามารถพัฒนาองค์ 
    ความรู้ที่มีอยู่ให้สูงขึ้น เพ่ือพัฒนาตนเอง  พัฒนา 
    สังคมและประเทศชาติ 

-  การมอบหมายงานที่มีการค้นคว้าวิจัยเพ่ือจะ   
   สามารถสร้างองค์ความรู้ด้วยตนเอง 
-  สนันสนุนการค้นคว้าวิจัยด้วยเทคโนโลยีด้าน 
   สารสนเทศ 

(2) มีคุณธรรม จริยธรรม มีบุคลิกภาพท่ีดี มีความ 
    รับผิดชอบ และภาวะผู้น า  

-  สอดแทรกเรื่องทางด้านจริยธรรมและคุณธรรมให้ 
   กับนักศึกษาในวิชาเรียน 
-  สอดแทรกเรื่องการแต่งกายและมนุษย์สัมพันธ์ใน  
   วิชาที่เก่ียว 
-  สนันสนุนให้นักศึกษามีความรับผิดชอบ เช่นการ  
   เข้าเรียน การส่งงานตรงเวลาเป็นต้น 
-  สนันสนุนให้นักศึกษาเข้าร่วมเสนอผลงานในที่  
   ประชุมระดับต่าง ๆ มากข้ึน 

 
2. การพัฒนาผลการเรียนรู้ในแต่ละด้าน 

2.1 คุณธรรม จริยธรรม 
 2.1.1 ผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 

(1) เข้าใจและซาบซึ้งในวัฒนธรรมไทย ตระหนักในคุณค่าของระบบคุณธรรม จริยธรรม เสียสละ และ 
ซื่อสัตย์สุจริต  

(2) มีวินัย ตรงต่อเวลา รับผิดชอบต่อตนเองและสังคม เคารพกฎระเบียบและข้อบังคับต่าง ๆ ของ
องค์กรและสังคม 

(3) มีภาวะความเป็นผู้น าและผู้ตาม สามารถท างานเป็นหมู่คณะ สามารถแก้ไขข้อขัดแย้งตามล าดับ
ความส าคัญ เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อ่ืน รวมทั้งเคารพในคุณค่าและศักดิ์ศรีของ
ความเป็นมนุษย์ 

(4) สามารถวิเคราะห์และประเมินผลกระทบจากการใช้ความรู้ทางวิศวกรรมต่อบุคคล องค์กร สังคม
และสิ่งแวดล้อม 

(5) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและวิชาชีพ และมีความรับผิดชอบในฐานะผู้ประกอบวิชาชีพ รวมถึง
เข้าใจถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพวิศวกรรมในแต่ละสาขา ตั้งแต่อดีตจนถึงปัจจุบัน 

2.1.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 
(1) สอดแทรกเรื่องคุณธรรม จริยธรรมในการสอน 
(2) สอดแทรกกิจกรรมเก่ียวกับการเรียนรู้ด้านคุณธรรม  จริยธรรม 

2.1.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 
(1) ประเมินจากการตรงเวลาของนักศึกษาในการเข้าชั้นเรียน  
(2) การส่งงานตามก าหนดระยะเวลาที่มอบหมาย  
(3) การท างานร่วมกันของนักศึกษา  การแต่งกาย  ปริมาณการกระท าทุจริตในการสอบ 
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(4) การให้เกียรติในการอ้างอิงผลงานในการท าวิจัย 
 
2.2 ความรู้ 

2.2.1 ผลการเรียนรู้ด้านความรู้ 
(1) มีความรู้และความเข้าใจทางคณิตศาสตร์ วิทยาศาสตร์ วิศวกรรมข้ันสูง และเศรษฐศาสตร์ เพ่ือ

การวิจัยเชิงวิชาการและเชิงประยุกต์ รวมถึงการสร้างนวัตกรรมทางเทคโนโลยี 
(2) มีความรู้และความเข้าใจเกี่ยวกับหลักการที่ส าคัญ ทั้งในเชิงทฤษฎีและปฏิบัติ ในเนื้อหาของ

สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
(3) สามารถบูรณาการความรู้ในวิชาที่ศึกษากับความรู้ในศาสตร์อื่นๆ ที่เก่ียวข้อง 
(4) สามารถวิเคราะห์และแก้ไขปัญหา ด้วยวิธีที่เหมาะสม รวมถึงการประยุกต์ใช้เครื่องมือที่เหมาะสม 
(5) สามารถใช้ความรู้และทักษะในสาขาวิชาของตน ในการประยุกต์แก้ไขปัญหาในงานจริงได้ 

2.2.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านความรู้ 
ใช้การสอนในหลากหลายรูปแบบ   โดยเน้นหลักการทางทฤษฎี   และประยุกต์ใช้ทางปฏิบัติด้วยการ 

ทดลองและโครงงานวิจัย   ทั้งนี้ให้เป็นไปตามลักษณะของรายวิชาตลอดจน เนื้อหาสาระของรายวิชานั้น ๆ  
นอกจากนี้ให้มีการเรียนรู้จากสถานการณ์จริงโดยการศึกษาดูงานหรือเชิญผู้เชี่ยวชาญที่มีประสบการณ์ตรงมา 

          เป็นวิทยากรพิเศษเฉพาะเรื่องตลอดจนฝึกปฏิบัติงานในสถานประกอบการ 
2.2.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านความรู้  
       ประเมินจากผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนและการปฏิบัติของนักศึกษา ในด้านต่าง ๆ คือ 

(1) การทดสอบย่อย  การสอบกลางภาคเรียนและปลายภาคเรียน 
(2) ประเมินจากรายงานที่นักศึกษาจัดท าและจากการโจทย์การบ้าน 
(3) ประเมินจากโครงการที่น าเสนอ 

 
2.3 ทักษะทางปัญญา 

2.3.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 
(1) มีความคิดอย่างมีวิจารณญาณที่ดี  
(2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห์ และ สรุปประเด็นปัญหาและความต้องการ  
(3) สามารถคิด วิเคราะห์ และแก้ไขปัญหาด้านวิศวกรรมได้อย่างมีระบบ รวมถึงการใช้ข้อมูล

ประกอบการตัดสินใจในการท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
(4) มีจินตนาการและความยืดหยุ่นในการปรับใช้องค์ความรู้ที่เกี่ยวข้องอย่างเหมาะสม ในการพัฒนา

นวัตกรรมหรือต่อยอดองค์ความรู้จากเดิมได้อย่างสร้างสรรค์ 
(5) สามารถสืบค้นข้อมูลและแสวงหาความรู้เพิ่มเติมได้ด้วยตนเอง  เพ่ือการเรียนรู้ตลอดชีวิต และทัน

ต่อการเปลี่ยนแปลงด้านองค์ความรู้และเทคโนโลยีใหม่ๆ 
2.3.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้ในการพัฒนาการเรียนรู้ด้านทกัษะทางปัญญา 

(1) ก าหนดกรณีศึกษาให้นักศึกษาจัดท าในรายบุคลหรือรายงานกลุ่ม 
(2) การมอบหมายงานในลักษณะให้นักศึกษา คิด วิเคราะห์ และแก้ปัญหาโดยใช้โจทย์จากสถาน

ประกอบการณ์จริง 
(3) การออกข้อสอบที่ให้นักศึกษาแก้ปัญหา อธิบายแนวคิดการแก้ปัญหาและแนวทางการประยุกต์

ความรู้ที่เรียนมา 
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(4) มอบหมายให้นักศึกษาค้นคว้าหาความรู้ด้วยตัวเอง แล้วน ามาวิพากษ์ร่วมกับอาจารย์ 
2.3.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา  
        ประเมินตามสภาพจริงจากผลงาน และการปฏิบัติของนักศึกษา เช่น ประเมินจากการน าเสนอรายงาน
ในชั้นเรียน การทดสอบโดยใช้แบบทดสอบหรือสัมภาษณ์ เป็นต้น 

 
2.4 ทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 

2.4.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างตัวบุคคลและความรับผิดชอบ 
(1) สามารถสื่อสารกับกลุ่มคนที่หลากหลาย  และสามารถสนทนาทั้งภาษาไทยและภาษาต่างประเทศ

ได้อย่างมีประสิทธิภาพ  สามารถใช้ความรู้ในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารต่อสังคมได้ในประเด็นที่
เหมาะสม 

(2) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการแก้ไขสถานการณ์เชิงสร้างสรรค์ทั้งส่วนตัวและส่วนรวม  
พร้อมทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและกลุ่มรวมทั้งให้ความช่วยเหลือและอ านวย
ความสะดวกในการแก้ไขปัญหาต่าง ๆ 

(3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรู้ทั้งของตนเอง  และสอดคล้องกับทาง
วิชาชีพอย่างต่อเนื่อง  

(4) รู้จักบทบาท  หน้าที่และมีความรับผิดชอบในการท างานตามที่ได้รับมอบหมาย  ทั้งงานบุคคลและ
งานกลุ่ม  สามารถปรับตัวและท างานร่วมกับผู้อ่ืนทั้งในฐานะผู้น าและผู้ตามได้   วางตัวได้อย่าง
เหมาะสมกับความรับผิดชอบ  

(5) มีจิตส านึกความรับผิดชอบด้านความปลอดภัยในการท างาน  และการรักษาสภาพแวดล้อมต่อ
สังคม 

2.4.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้ในการพัฒนาการเรียนรู้ด้านทกัษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคล 
       และความรับผิดชอบ 

ใช้การสอนที่มีการก าหนดกิจกรรมให้มีการท างานเป็นกลุ่ม การท างานที่ต้องประสานงานกับผู้อื่น งาน 
น าเสนอ หรือต้องค้นคว้าหาข้อมูลจากการสัมภาษณ์บุคคลอ่ืน หรือผู้มีประสบการณ์  โดยมีความคาดหวังใน 

          ผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างตัวบุคคลและความสามารถในการรับผิดชอบ 
2.4.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 

ประเมินจากพฤติกรรมและการแสดงออกของนักศึกษาในการน าเสนอรายงานกลุ่มในชั้นเรียน   และ
สังเกตจากพฤติกรรมที่แสดงออกในการร่วมกิจกรรมต่าง ๆ  รวมถึงจากการประเมินด้วยกันเองของนักศึกษา 

          ผลของการน าเสนอผลงานวิจัยในเวทีประชุมวิชาการ 
 

2.5 ทักษะในการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
2.5.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะในการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้ 

         เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอร์ ส าหรับการท างานที่เก่ียวข้องกับวิชาชีพได้เป็นอย่างด ี
(2) มีทักษะในการวิเคราะห์ข้อมูลสารสนเทศทางคณิตศาสตร์หรือการแสดงสถิติประยุกต์   ต่อการ

แก้ปัญหาที่เกี่ยวข้องได้อย่างสร้างสรรค์ 
(3) สามารถประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร  ที่ทันสมัยได้อย่างเหมาะสมและมี

ประสิทธิภาพ 
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(4) มีทักษะในการสื่อสารข้อมูลทั้งทางการพูด การเขียน และการสื่อความหมายโดยใช้สัญลักษณ์ 
(5) สามารถใช้เครื่องมือการค านวณและเครื่องมือทางวิศวกรรม  เพ่ือประกอบวิชาชีพในสาขา

วิศวกรรมที่เก่ียวข้องได้ 
2.5.2  กลยุทธ์การสอนที่ใช้ในการพัฒนาการเรียนรู้ด้านทกัษะในการวิเคราะห์เชิงตัวเลข       

          การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) กลยุทธ์การสอนที่ใช้ในการพัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะในการวิเคราะห์สามารถท าได้ในระหว่าง

การสอน โดยให้นักศึกษาแก้ปัญหา วิเคราะห์ประสิทธิภาพของวิธีแก้ปัญหา และให้น าเสนอ
แนวคิดของการแก้ปัญหา ผลการวิเคราะห์ประสิทธิภาพ ต่อนักศึกษาในชั้นเรียน   

(2) การมอบหมายงาน โดยประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศในการแก้ปัญหา 
(3) การก าหนดให้น าเสนอผลงานของตนเองหรือผู้อื่น เป็นภาษาอังกฤษ 
(4) จัดกิจกรรมการเรียนรู้ในรายวิชา   โดยให้นักศึกษาได้วิเคราะห์สถานการณ์จ าลอง   และ

สถานการณ์เสมือนจริง และน าเสนอการแก้ปัญหาที่เหมาะสม 
2.5.3  กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะในการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร  

         และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) ประเมินจากเทคนิคการใช้เครื่องมือการค านวณและเครื่องมือทางวิศวกรรม 
(2) ประเมินจากเทคนิคในการวิเคราะห์ข้อมูลสารสนเทศทางคณิตศาสตร์หรือการแสดงสถิติประยุกต์

ในการแก้ปัญหาโจทย์การค านวณ 
(3) ประเมินจากผลงานที่มอบหมาย 

 
2.6 ผลการเรียนรู้อื่น ๆ 

 - ไม่มี 
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3. แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลักสูตรสู่รายวิชา (Curriculum Mapping) 
      ความรับผิดชอบหลัก    ความรับผิดชอบรอง   ไม่มี 
รายวิชา 1 คุณธรรม จริยธรรม 

 
1) เข้าใจและซาบซึง้ในวัฒนธรรมไทย 

ตระหนักในคณุคา่ของระบบคณุธรรม 
จริยธรรม เสียสละ และ ซื่อสัตยส์ุจริต  

2) มีวินัย ตรงต่อเวลา รับผิดชอบต่อ
ตนเองและสังค เคารพกฎระเบียบ
และข้อบังคับต่าง ๆ ขององคก์รและ
สังคม 

3) มีภาวะความเป็นผู้น าและผู้ตาม 
สามารถท างานเปน็หมูค่ณะ สามารถ
แก้ไขข้อขัดแย้งตามล าดบัความส าคัญ 
เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเหน็ของ
ผู้อื่น รวมทั้งเคารพในคณุคา่และ
ศักด์ิศรีของความเป็นมนษุย ์

4) สามารถวิเคราะห์และประเมินผล
กระทบจากการใช้ความรู้ทาง
วิศวกรรมต่อบุคคล องค์กร สังคมและ
สิ่งแวดล้อม 

5) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและ
วิชาชีพ และมีความรับผิดชอบใน
ฐานะผูป้ระกอบวิชาชีพ รวมถึงเข้าใจ
ถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพ
วิศวกรรมในแต่ละสาขา ต้ังแต่อดีต
จนถึงปัจจุบัน 

 

2. ความรู้ 
 
1) มีความรู้และความเข้าใจทาง

คณิตศาสตร์ วิทยาศาสตร์ วิศวกรรม
ขั้นสูงและเศรษฐศาสตร์ เพื่อการวิจัย
เชิงวิชาการและเชิงประยุกต์ รวมถึง
การสร้างนวัตกรรมทางเทคโนโลย ี

2) มีความรู้และความเข้าใจเกี่ยวกบั
หลกัการทีส่ าคัญ ทั้งในเชิงทฤษฎีและ
ปฏิบัติในเนื้อหาของสาขาวิชา
วิศวกรรมการวัดคุม 

3) สามารถบูรณาการความรู้ในวิชาที่
ศึกษากบัความรู้ในศาสตร์อื่นๆ ที่
เกี่ยวข้อง 

4) สามารถวิเคราะห์และแก้ไขปญัหา
ด้วยวิธีที่เหมาะสม รวมถึงการ
ประยุกต์ใช้เคร่ืองมือทีเ่หมาะสม 

5) สามารถใช้ความรู้และทักษะใน
สาขาวิชาของตน ในการประยุกต์
แก้ไขปัญหาในงานจริงได้ 

 

3. ทักษะทางปัญญา 
 
1)  มีความคิดอย่างมีวิจารณญาณที่ด ี 
2) สามารถรวบรวม ศึกษา วิเคราะห์

และสรุปประเด็นปญัหาและความ
ต้องการ  

3) สามารถคิด วิเคราะห ์ และแก้ไข
ปัญหาด้านวิศวกรรมได้อย่างมี
ระบบรวมถึงการใช้ข้อมูล
ประกอบการตัดสินใจในการท างาน
ได้อย่างมีประสทิธิภาพ 

4) มีจินตนาการและความยืดหยุ่นใน
การปรับใช้องคค์วามรู้ที่เกี่ยวข้อง
อย่างเหมาะสม ในการพัฒนา
นวัตกรรมหรือต่อยอดองคค์วามรู้
จากเดิมได้อย่างสร้างสรรค ์

5) สามารถสืบค้นข้อมลูและแสวงหา
ความรู้เพิ่มเติมได้ด้วยตนเอง เพื่อ
การเรียนรู้ตลอดชีวิต และทันต่อ
การเปลี่ยนแปลงด้านองคค์วามรู้
และเทคโนโลยีใหม่ๆ 

 

4. ทักษะความสัมพันธ์ 
  ระหว่างบุคคลและ 

      ความรับผิดชอบ 
 

(1) ส า ม า ร ถ สื่ อ ส า ร กั บ ก ลุ่ ม ค น ที่
หลากหลาย  และสามารถสนทนาทั้ง
ภาษาไทยและภาษา ต่างประเทศได้
อย่างมีประสิทธิ ภาพ  สามารถใช้
ความรู้ในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารต่อ
สังคมได้ในประเด็นที่เหมาะสม 

(2) สามารถเป็นผู้ริเร่ิมแสดงประเด็นใน
การแก้ไขสถานการณ์เชิงสร้างสรรค์ทั้ง
ส่วนตัวและส่วนรวม  พร้อมทั้งแสดง
จุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเอง
และกลุ่มรวมทั้งให้ความช่วยเหลือและ
อ านวยความสะดวกในการแก้ ไข
ปัญหาต่าง ๆ 

(3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการ
พัฒนาการเรียนรู้ทั้งของตนเอง  และ
สอดคล้องกับทางวิชาชีพอย่างต่อเนื่อง  

(4) รู้ จั กบทบาท   หน้ า ที่ แ ละมี ค วาม
รับผิดชอบในการท างานตามที่ได้รับ
มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและงานกลุม่ 
สามารถปรับตัวและท างานร่วมกับ
ผู้อื่นทั้งในฐานะผู้น าและผู้ตามได้  
วางตัวได้อย่างเหมาะสมกับความ
รับผิดชอบ  

(5) มีจิตส านึกความรับผิดชอบด้านความ
ปลอดภัยในการท างาน  และการรักษา
สภาพแวดล้อมต่อสังคม 

5. ทักษะการวิเคราะห์เชิง   
   ตัวเลข การสื่อสาร และ  
   เทคโนโลยีสารสนเทศ 
(1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอ ร์  

ส าหรับการท างานที่ เกี่ยวข้องกับ
วิชาชีพได้เป็นอย่างดี 

(2) มีทั กษะในการ วิ เค ราะห์ ข้ อมู ล
สารสนเทศทางคณิตศาสตร์หรือการ
แสดงสถิติประยุกต์ ต่อการแก้ปัญหา
ที่เกี่ยวข้องได้อย่างสร้างสรรค์ 

(3) สามารถประยุก ต์ ใ ช้ เทคโนโลยี
สารสนเทศและการสื่อสาร ที่ทันสมัย
ไ ด้ อ ย่ า ง เ ห ม า ะ ส ม แ ล ะ มี
ประสิทธิภาพ 

(4) มีทักษะในการสื่ อสารข้อมูลทั้ ง
ทางการพูด  การเขียน  และการสื่อ
ความหมายโดยใช้สัญลักษณ์ 

(5) สามารถใช้เคร่ืองมือการค านวณและ
เ ค ร่ื อ งมื อ ท า ง วิ ศ วก ร ร ม   เ พ่ื อ
ประกอบวิชาชีพในสาขาวิศวกรรมที่
เกี่ยวข้องได้ 

 

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 
01067515         วิทยานพินธ์มหาบัณฑิต   

       
    

        
    
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รายวิชา 
1 คุณธรรม จริยธรรม 2. ความรู้ 3. ทักษะทางปัญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ์
ระหว่างบุคคลและ 
ความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการวิเคราะห์เชิง
ตัวเลข การสื่อสาร 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 
01067522          วิทยานิพนธ์มหาบณัฑิต   

       
    

        
    

01067541          สัมมนา 1      
       

    
        

    
01067542          สัมมนา 2      

       
    

        
    

01067561          ระเบียบวิธวีิจัย    
       

    
        

    
01067111          คณิตศาสตร์วิเคราะห์    

  
    

   
     

  
   

   
01067112          การวิเคราะห์เมตริกซ์          

  
    

   
     

  
   

   
01067113          คณิตศาสตร์ประยุกต์    

  
    

   
     

  
   

   
01067114          ตัวแปรสุ่มและกระบวนการ    

  
    

   
     

  
   

   
01067115          การวิเคราะห์ฟังก์ชนั    

  
    

   
     

  
   

   
01067116          วิธกีารค านวณเชิงเลข    

        
   

     
  

   
   

01067121          การวิเคราะห์ระบบเชิงเส้น    
         

       
    

     
 

01067122          วิศวกรรมระบบควบคุม                                                              
         

       
    

     
 

01067125          ระบบควบคุมดิจิตอล      
         

       
    

     
 

01067132          ทรานสดิวเซอร์ในงานอุตสาหกรรม       
         

       
        

   
 

01067148          การวัดคุมเสมือนขั้นสูง    
         

       
        

   
 

01067149          ระบบฝังตัว    
         

       
        

   
 

01067150          การวัดและทดสอบแบบไม่ท าลาย      
         

       
        

   
 

01067151          การสอบเทียบเครื่องมือวัดชั้นสูง    
         

       
        

   
 

01067152        เครือข่ายเซนเซอร์และการรวมขอ้มูล    
         

       
        

   
 

01067153          ทฤษฎแีละการประยุกต์ตัวตรวจรู้  
                       ต าแหน่งเชิงเส้น 

   
         

       
        

   
 

01067154          ระบบเซ็นเซอร์อัจฉริยะ    
         

       
        

   
 
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รายวิชา 
1 คุณธรรม จริยธรรม 2. ความรู้ 3. ทักษะทางปัญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ์
ระหว่างบุคคลและ 
ความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการวิเคราะห์เชิง
ตัวเลข การสื่อสาร 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 
01067155          กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไม่ 
                         ต่อเนื่อง 

                   
                

01067156         วิศวกรรมความนา่เช่ือถือ                      
                

01067157          ระบบวัดคุมนิรภยั                    
                

01067158          การบริหารจัดการสัญญาณเตือนภัย  
                        ส าหรับการควบคุมกระบวนการ 

                   
              

01067159          การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง                      
              

01067229          การควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดร์ฟ                                          
01067233          วิศวกรรมหุ่นยนต์                                               
01067234         ระบบอัจฉรยิะและการควบคุมแบบ 
                       ฟัซซ่ี 

                                         

01067235          ระบบควบคุมแบบกระจายสว่น                                          
01067236          ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัต ิ                                          
01067237        การประยุกต์ใช้งานของพีแอลซีขั้นสูง                                          
01067238          การมองเห็นของคอมพิวเตอร์                                          
01067239          การส่ือสารขอ้มูลในงาน    
                       อุตสาหกรรม                  

                                         

01067240          เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของวิศวกรรม 
                       การวัดคุม 

                                         
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หมวดที ่5.  หลักเกณฑ์ในการประเมินผลนักศึกษา 
 
1. กฎระเบียบหรือหลักเกณฑ์ ในการให้ระดับคะแนน (เกรด) 

ให้เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง  ว่าด้วยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา  พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 
 
2. กระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษา 
 2.1  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ขณะนักศึกษายังไม่ส าเร็จการศึกษา 
 

(1) การทวนสอบในระดับรายวิชา มีการประเมินทั้งในภาคทฤษฎีและปฏิบัติ 
(2) การทวนสอบในระดับหลักสูตร  มีระบบประกันคุณภาพภายใน  เพ่ือใช้ในการทวนสอบมาตรฐานผลการ

เรียนรู้ของนักศึกษา 
(3) การทวนสอบในระดับรายวิชาควรให้นักศึกษาประเมินการเรียนการสอนในระดับรายวิชา  มี

คณะกรรมการพิจารณาความเหมาะสมของข้อสอบให้เป็นไปตามแผนการสอน มีการประเมินข้อสอบ
โดยผู้ทรงคุณวุฒิภายนอก 

 

 2.2  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้หลังจากนักศึกษาส าเร็จการศึกษา 
 การก าหนดกลวิธีการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ของนักศึกษาหลังส าเร็จการศึกษา   เพ่ือน ามาใช้
ปรับปรุงกระบวนการการเรียนการสอนและหลักสูตร  รวมทั้งการประเมินคุณภาพของหลักสูตร  อาจใช้การ
ประเมินจากตัวอย่างต่อไปนี้ 
 

(1) การทวนสอบจากผู้ประกอบการ   เพ่ือประเมินความพึงพอใจในบัณฑิตที่จบการศึกษาและเข้าท างานใน
สถานประกอบการนั้น ๆ  

(2) การประเมินจากสถานศึกษาอ่ืน  ถึงระดับความพึงพอใจในด้านความรู้   ความพร้อม  และคุณสมบัติด้าน
อ่ืน ๆ ของบัณฑิตที่เข้าศึกษาต่อในระดับที่สูงขึ้นในสถานศึกษานั้นๆ 

(3) การประเมินจากบัณฑิตที่ไปประกอบอาชีพ ในส่วนของความพร้อมและความรู้จากสาขาวิชาที่เรียนตาม
หลักสูตร เพ่ือน ามาใช้ในการปรับหลักสูตรให้ดียิ่งขึ้น 

 
3. เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาตามหลักสูตร  
 ให้เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง  ว่าด้วยการศึกษาระดับ
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) และประกาศสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
ว่าด้วยเกณฑ์มาตรฐานความรู้ภาษาอังกฤษในการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา(ภาคผนวก ข) 
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หมวดที ่6.  การพัฒนาคณาจารย์ 
 

1. การเตรียมการส าหรับอาจารย์ใหม่ 
 มีการปฐมนิเทศแนะแนวอาจารย์ใหม่  ให้มีความรู้และเข้าใจนโยบายของสถาบันอุดมศึกษา  คณะ  และ
หลักสูตรที่สอน รวมทั้งอบรมวิธีการสอนแบบต่าง  ๆ  ตลอดจนการใช้และผลิตสื่อการสอน  เพ่ือเป็นการพัฒนาการ
สอนของอาจารย์ 
 

2. การพัฒนาความรู้และทักษะให้แก่คณาจารย์ 
2.1 การพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและการประเมินผล 

(1) ส่งเสริมอาจารย์ให้มีการเพิ่มพูนความรู้ สร้างเสริมประสบการณ์เพ่ือส่งเสริมการเรียนการสอน 
(2) สนับสนุนด้านการศึกษาต่อ ฝึกอบรม ดูงานทางวิชาการและวิชาชีพในองค์กรต่าง ๆ  
(3) การเพ่ิมพูนทักษะการจัดการเรียนการสอนและการประเมินผลให้ทันสมัย 

2.2 การพัฒนาวิชาการและวิชาชีพด้านอ่ืนๆ 
(1) ส่งเสริมอาจารย์ให้มีการเพ่ิมพูนความรู้  สร้างเสริมประสบการณ์ในสาขาที่เกี่ยวข้อง  เพ่ือส่งเสริมการ

สอนและการวิจัยอย่างต่อเนื่อง  และให้การสนับสนุนการศึกษาต่อ  ฝึกอบรม  ดูงานทางวิชาการและ
วิชาชีพในองค์กรต่าง  ๆ  การประชุมทางวิชาการทั้งในประเทศ  หรือต่างประเทศ  หรือการลาเพ่ือ
เพ่ิมพูนประสบการณ์ 

(2) การมีส่วนร่วมในกิจกรรมบริการวิชาการแก่ชุมชนที่เก่ียวข้องกับการพัฒนาความรู้และคุณธรรม 

(3) สนับสนุนให้อาจารย์จัดท าผลงานทางวิชาการ พร้อมสนับสนุนงบวิจัย  เพ่ือส่งเสริมการมีต าแหน่งทาง
วิชาการท่ีสูงขึ้น 
 
 

หมวดที ่7.  การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 
1. การก ากับมาตรฐาน 
        ในการบริหารหลักสูตรจะมีคณะกรรมการประจ าหลักสูตร อันประกอบด้วย รองคณบดีฝ่ายวิชาการ 
ประธานหลักสูตร และอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตรรับผิดชอบ   โดยมีคณบดีเป็นผู้ก ากับดูแลและคอยให้
ค าแนะน า  ตลอดจนก าหนดนโยบายปฎิบัติให้แก่อาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 
        เนื่องจากหลักสูตรมี 2 แผน คือ แผน ก  แบบ ก1 และแผน ก  แบบ ก2  โดยแบบ ก1 จะเน้นท าวิจัยอย่าง
เดียว ซึ่งเกณฑ์การส าเร็จการศึกษาจะต้องใช้บทความ 2 บทความที่ได้รับรองจากบัณฑิตศึกษา  ดังนั้นจะต้องมีการ
วางแผนในการด าเนินการส่งบทความ โดยให้อาจารย์ผู้ควบคุมวิทยานิพนธ์จัดท าแผนด าเนินการส่งผลงานวิจัยที่จะ
ลงตีพิมพ์ให้ประธานหลักสูตรรับทราบในทุกภาคการศึกษา  ส่วนแผน ก แบบ ก2 นั้นจะเน้นทั้งท าวิจัยและลงเรียน
วิชาตามท่ีหลักสูตรก าหนด  เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาจะต้องใช้บทความ 1 บทความ และลงเรียนวิชาครบตาม
หลักสูตรก าหนดเพ่ือให้นักศึกษาสามารถส าเร็จการศึกษาตามระยะเวลา 2 ปี จึงควรมีการด าเนินการดังต่อไปนี้ 
 (1)  ให้อาจารย์ที่ควบคุมวิทยานิพนธ์จัดท าแผนการส่งผลงานวิจัยที่จะลงตีพิมพ์ให้ประธานหลักสูตร 
                รับทราบในทุกภาคการศึกษา 
 (2) ให้อาจารย์ที่ควบคุมวิทยานิพนธ์คอยดูแลและแนะน าการลงทะเบียนเรียนของนักศึกษาในทุกภาค 
               การศึกษา 
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2. บัณฑิต 
       Mapping ผลการเรียนรู้คาดหวังกับคุณลักษณะบัณฑิตท่ีพึงประสงค์ (Graduate Attributes) ที่มี 5 ด้าน 
ตามท่ี สกอ. สามารถแสดงได้ดังตารางด้านล่าง  

ตาราง Mapping ผลการเรียนรู้คาดหวังกับคุณลักษณะบัณฑิตที่พึงประสงค์ 
  

 
 

คุณลักษณะบัณฑติที่พึงประสงค์จากผลการเรียนรู้ 5 ดา้น 

 คุณธรรม 
จริยธรรม 

ความรู ้ ทักษะทาง
ปัญญา 

ทักษะความ 
สัมพันธ์
ระหว่าง

บุคคลและ
ความ

รับผิดชอบ 

ทักษะการ
วิเคราะห์

ตัวเลข การ
สื่อ สารและ
เทคโนโลยี
สารสนเทศ 

ผล
กา

รเร
ียน

รู้ค
าด

หวั
ง 

 

1)  ผู้เรยีนสามารถปฏิบัติงานด้านการวัด 
เครื่องมือวัดและการควบคุม ได้ทั้งในหน่วยงาน
ภาครัฐและเอกชน 

 √ √ √ √ 

2)  ผู้เรยีนสามารถสร้างองค์ความรู้ใหม่สอด 
คล้องกับเทคโนโลยสีมัยใหม่ที่ใช้ในภาคเอกชน  √ √  √ 

3)  ผู้เรยีนสามารถท างานร่วมกับผู้อื่นได้อยา่งมี
ประสิทธิภาพ โดยมีคุณธรรม จริยธรรม 
ซื่อสัตยส์ุจรติต่อวิชาชีพ และสามารถให้บริการ
ทางวิชาการด้านการวัดและควบคมุแก่สังคมได ้

√ √ √ √  

4)  ผู้เรยีนสามารถใช้เทคโนโลยสีารสนเทศ 
เพื่อการเรยีนรู้ตลอดชีวิต  √ √  √ 

5)  ผู้เรยีนสามารถท าการค้นคว้าวจิัย เพื่อช่วย
พัฒนาเทคโนโลยีของประเทศใหม้คีวามทัด 
เทียมกับประเทศท่ีพัฒนาแล้ว และสามารถ
เรียนต่อในระดับสูงได ้

√ √ √  √ 

  
3. นักศึกษา 
       กระบวนการรับนักศึกษานั้นทางคณะฯ จะด าเนินการรับนักศึกษาท้ังเทอม 1 และเทอม 2 ซึ่งทางหลักสูตรฯ  
ต้องแจ้งจ านวนของนักศึกษาที่จะรับให้ทางคณะฯ รับทราบในทุกเทอม ซึ่งเป็นการเตรียมความพร้อมก่อนเข้า
ศึกษาของหลักสูตร  โดยนักศึกษาทุกคนที่ได้รับเข้ามาแล้วจะต้องมีอาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์คอยดูแลให้
ค าปรึกษาทางวิชาและแนะแนว  นอกจากนี้ให้นักศึกษาจัดท าแผนการศึกษาส่งให้อาจารย์ที่ปรึกษาวิทยานิพนธ์ใน
ทุกภาคการศกึษา  เพ่ือท าให้นักศึกษาได้รับการให้ค าปรึกษาตามชั่วโมงทีก่ าหนดไว้ 
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 3.1 การให้ค าปรึกษาด้านวิชาการ และอ่ืนๆ แก่นักศึกษา  
 คณะมีระบบการแต่งตั้งอาจารย์ที่ปรึกษาทางวิชาการให้แก่นักศึกษาทุกคน ทุกชั้นปี  เพ่ือให้ค าปรึกษา
แนะน าทางวิชาการแก่นักศึกษา โดยรวมถึงการแนะน าแผนการเรียนในหลักสูตร การเลือกและวางแผน
ส าหรับอาชีพ ตลอดจนการจัดท ากิจกรรมแก่นักศึกษา 

 3.2 การอุทธรณ์ของนักศึกษา  
 การอุทธรณ์ของนักศึกษาให้เป็นไปตามระเบียบข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหาร
ลาดกระบัง ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 

     3.3 ความพึงพอใจของผู้ใช้บัณฑิต  
(1) จัดอบรมสัมมนา โดยวิทยากรภายนอกหรือผู้ใช้บัณฑิต เพ่ือพัฒนานักศึกษาได้ทันต่อวิทยาการ

สมัยใหม่และทราบถึงสิ่งที่ผู้ใช้บัณฑิตการ 
(2) มีการศึกษาข้อมูลตลาดแรงงานเพ่ือผลิตบัณฑิตให้สอดคล้องกับกับความต้องการ 

     (3) มีการติดตามประเมินผล ความพึงพอใจของบัณฑิตและผู้ใช้บัณฑิตอย่างต่อเนื่อง 
 
4. อาจารย ์
 4.1 การรับอาจารย์ใหม่ 

 อาจารย์ประจ าต้องมีคุณวุฒิเป็นไปตามระเบียบและหลักเกณฑ์ของสถาบันฯ  โดยเบื้องต้นอาจารย์ใหม่
จะต้องมีวุฒิการศึกษาระดับปริญญาเอกในสาขาวิศวกรรมการวัดและควบคุม หรือสาขาวิชาที่เก่ียวข้อง 

 4.2 การมีส่วนร่วมของคณาจารย์ในการวางแผน การติดตามและทบทวนหลักสูตร  
 คณาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร  และผู้สอน  จะต้องประชุมร่วมกันในการวางแผนจัดการเรียนการสอน 
ประเมินผลและให้ความเห็นชอบการประเมินผลทุกรายวิชา  เก็บรวบรวมข้อมูลเพ่ือเตรียมไว้ส าหรับการ
ปรับปรุงหลักสูตร ตลอดจนปรึกษาหารือแนวทางที่จะท าให้บรรลุเป้าหมายตามหลักสูตร  และได้บัณฑิตเป็นไป
ตามคุณลักษณะบัณฑิตที่พึงประสงค์ 

 4.3 คณาจารย์ที่สอนบางเวลาและคณาจารย์พิเศษ  
 เชิญผู้เชี่ยวชาญจากภาคธุรกิจ หรือภาคอุตสาหกรรมที่มีประสบการณ์ตรงในรายวิชาต่างๆ มาเป็นวิทยากร
หรืออาจารย์พิเศษ เพ่ือถ่ายทอดประสบการณ์ให้แก่นักศึกษา  

 4.4 การเพิ่มทักษะความรู้เพื่อการปฏิบัติงาน  
 มีการอบรมเจ้าหน้าที่สายสนับสนุนเกี่ยวกับการใช้งานเครื่องมือใหม่ๆ เพ่ือการบ ารุงรักษาอุปกรณ์
สนับสนุนการสอน  ตลอดจนส่งไปอบรมภายนอก เพ่ือเพ่ิมความเชี่ยวชาญให้กับบุคลากรสนับสนุนการเรียน
การสอน 
     มีการอบรมอาจารย์เรื่องวิธีการเขียนโครงการวิจัย เพ่ือท าให้อาจารย์สามารถเขียนโครงการวิจัยได้อย่าง
ถูกต้อง  

 
5. หลักสูตร การเรียนการสอน การประเมินผู้เรียน 

5.1 กฎระเบียบหรือหลักเกณฑ์ในการให้ระดับคะแนน (เกรด)  
 เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ว่าด้วยการศกึษาระดับ 

บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 
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 5.2 เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาตามหลักสูตร  
เป็นไปตามข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ว่าด้วยการศึ กษาระดับ 

บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 (ภาคผนวก ก) 
 

 

เป้าหมาย การด าเนินการ การประเมินผล 
(1) พัฒนาหลั กสู ต ร ให้ ทั นสมั ย 

สามารถก้าวทันต่อการเปลี่ยน 
แปลงทางด้านเทคโนโลยี 

(2) มีการสร้างองค์ความรู้ ใหม่ๆ 
หรือต่อยอดจากองค์ความรู้เดิม
สู่การพัฒนาเทคโนโลยีใหม่ 

(3) ต ร ว จ ส อ บ แ ล ะ ป รั บ ป รุ ง
หลักสูตรให้มีคุณภาพมาตรฐาน 

(4) มีการประเมินมาตรฐานของ
หลักสูตรอย่างสม่ าเสมอ 
 

(1) ปรับปรุงหลักสูตรให้ทันสมัยโดย
มีการพิจารณาปรับปรุงหลักสูตร
ในแบบกระทบกระเทือนหรือไม่ 
กระทบกระเทือนโครงสร้าง ทุกๆ  
4 ปี 

(2) สนับสนุน ให้อาจารย์ประจ า
หลักสูตรเข้าร่วมประชุมทางวิชา 
การทั้งในและต่างประเทศ 
ส่งเสริมอาจารย์ประจ าหลักสูตร
ให้ได้ไปฝึกอบรม สัมนา ดงูานใน
หลักสูตร หรือวิชาการที่เกี่ยวข้อง 
ทั้งในและตา่งประเทศ 

(3) ปรับปรุงหลักสูตรให้ทันสมัย
โดยมีการพิจารณาปรับปรุง
หลักสูตรทุก 3 ปี 

(4) ประเมินความพึงพอใจของ  
    หลักสูตรและการเรียนการ 
    สอนโดยบัณฑิตท่ีส าเร็จ  
    การศึกษา 

(1) หลักสูตรที่สามารถอ้างอิงกับมาตรฐาน
ที่ก าหนดโดยหน่วยงานวิชาชีพด้าน
วิศวกรรมการวัดคุม หรือวิชาชีพที่
สามารถเทียบเคียงองค์ความรู้ มีความ
ทันสมัยและมีการปรับปรุงสม่ าเสมอ 

(2) จ านวนผลงานของอาจารย์ที่เข้าร่วม
ป ร ะ ชุ ม ท า ง วิ ช า ก า ร ทั้ ง ใ น แ ล ะ
ต่างประเทศ 

(3) ปร ะ เ มิ น ผ ล โ ด ยค ณ ะ ก ร ร ม ก า ร
ผู้ทรงคุณวุฒิภายนอก 

(4) ผลประเมินการเรียนการสอนโดย 
    นักศึกษาและผลการประเมินความพึง 
    พอใจโดยบัณฑิตที่ส าเร้จการศึกษา 

 
 
 
 

6. สิ่งสนับสนุนการเรียนรู้ 
 6.1 การบริหารงบประมาณ 

(1) มีระบบการจัดสรรงบประมาณสู่ห้องปฏิบัติการเพ่ือให้มีการพัฒนาอย่างต่อเนื่อง 
(2) มีระบบบริหารการใช้ห้องปฏิบัติการและห้องเรียน เพ่ือให้เกิดประสิทธิภาพและเกิดประโยชน์สูงสุด 
(3) การหารายได้เสริมนอกจากรายได้จากงบประมาณแผ่นดิน ในการจัดหาครุภัณฑ์เพ่ือสนับสนุนการ

เรียนการสอนที่จ าเป็น 
 6.2 ทรัพยากรการเรียนการสอนที่มีอยู่เดิม 

 คณะมีความพร้อมทั้งทางด้านสถานที่ ห้องเรียนและห้องปฏิบัติการต่างๆ ที่ให้การสนับสนุนการเรียนการ
สอนอย่างเพียงพอ ในระดับสถาบันมีส านักหอสมุดกลางของสถาบัน ซึ่งให้บริการหนังสือ ต ารา วารสาร 
สิ่งพิมพ์อ่ืนๆ และโสตทัศนวัสดึ ตลอดจนเป็นสมาชิกวารสารและแหล่งสืบค้นข้อมูลเฉพาะด้านเพ่ือให้นักศึกษา
และอาจารย์สามารถสืบค้นผลงานวิชาการต่างๆ ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

6.3 การจัดหาทรัพยากรการเรียนการสอนเพิ่มเติม 
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 สิ่งสนับสนุนการเรียนการสอนที่ส าคัญของสาขาวิชาทางวิศวกรรมศาสตร์   คือเครื่องมืออุปกรณ์  และ
ห้องปฏิบัติการเพ่ือรองรับการเรียนการสอนของสาขาวิชา  เนื่องจากนักศึกษาต้องมีประสบการณ์การใช้งาน
เครื่องมือ  และอุปกรณ์ในแต่ละสาขาวิชา  เพ่ือให้เกิดความเข้าใจในหลักการ  วิธีการใช้งานที่ถูกต้อง  และมี
ทักษะในการใช้งานจริง   รวมทั้งการเข้าถึงแหล่งสารสนเทศท้ังห้องสมุดและอินเทอร์เน็ต     และสื่อการสอน 
ส าเร็จรูป โดยสถาบัน คณะและสาขาวิชามีระบบจัดการทรัพยากรการเรียนการสอนดังนี้ 

(1) สาขาวิชามีการท าความร่วมมือทางวิชาการกับหน่วยงานภายนอกเพ่ือร่วมมือและสนับสนุนเครื่องมือ
และอุปกรณ ์

(2) คณะมีการจัดสรรงบพัฒนาห้องเรียนให้มีสื่อการสอนและอุปกรณ์ท่ีทันสมัยทุกปี เพ่ือเอ้ือต่อปฏิบัติการ
สอนที่มีประสิทธิภาพ โดยมีเจ้าหน้าที่สนับสนุนดูแล 

(3) สถาบันมีการจัดสรรงบพัฒนาเครือข่าย  และจัดซื้อซอฟต์แวร์ที่ถูกต้องตามกฎหมายเพ่ืออ านวยความ
สะดวกต่อการศึกษาค้นคว้าของคณาจารย์และนักศึกษาทุกปี 

(4) สถาบันมีการจัดสรรงบพัฒนาและส ารวจความต้องการทรัพยากรของห้องสมุดทุกปี 
6.4 การประเมินความเพียงพอของทรัพยากร  
 มีระบบส ารวจปัญหา อุปสรรคและความต้องการปริมาณของทรัพยากรการเรียนการสอน โดยเฉพาะ
อุปกรณ์ห้องปฏิบัติการ อุปกรณ์การสอน ต ารา หนังสือ ฯลฯ จากนักศึกษาและคณาจารย์เพื่อหาทางแก้ไขต่อไป 
 
 เป้าหมาย  การด าเนินการ การประเมินผล 
1.  สถานที่ ห้องเรียน คอมพิวเตอร์   

 เครือข่ายข้อมูล โสตท้ศนอุปกรณ์   
 พร้อมต่อการให้บริการการเรียน 
 การสอนและการศึกษาด้วย  
 ตัวเอง 

1. รามศูนย์การให้บริการหนังสือ สื่อ
อิเล็กทรอนิกส์ เอกสารอิเล็ก-
ทรอนิกส์ สื่อเสียงและวิดีทัศน์  
สื่อดิจิตอล กับส านักหอสมุดกลาง 
เพ่ือการเรียนรู้ ทั้งห้องสมุดทาง 
กายภาพและระบบเสมือน 

2, จัดให้มีอุปกรณ์คอมพิวเตอร์  
   ระบบขยายเสียง และเครื่องฉาย 

ภาพประกอบการเรียนการสอน 
3. จัดให้บริการเครื่องคอมพิวเตอร์ 
    รวม ส าหรับให้บริการนักศึกษา 

และจัดให้มีระบบเครือข่ายไร้สาย 
ส าหรับการเชื่อมต่อเครือข่าย
ข้อมูลในบริเวณคณะ 
 

1. จ านวนนักศึกษาท่ีใช้ห้องสมุด 
2. สถิติจ านวนหนังสือ ต าราและสื่อ

ดิจิตอล ที่มีให้บริการและสถิติการ
ใช้งานหนังสือต าราดิจิตอล 

3. ปริมาณสื่อดิจิตอล ต าราเรียน 
จ านวนเอกสารที่คณะด าเนินกา 

4. จ านวนคอมพิวเตอร์ที่คณะมี  
ให้บริการนักศึกษา จ านวน
อุปกรณ์เชื่อมต่อเครือข่าย  

   ไร้สายภายในคณะ 
5. จ านวนอุปกรณ์คอมพิว เตอร์ 

อุปกรณ์เครื่องขยายเสียง และ
เ ค รื่ อ ง ฉ า ย ภ า พ ต่ อ จ า น ว น
ห้องเรียน 

6. ผลส ารวจความพึงพอใจของ
นั ก ศึ ก ษ า ต่ อ ก า ร ใ ห้ บ ริ ก า ร
ทรัพยากรเพ่ือการเรียนรู้และการ
ปฏิบัติการ 
 

 เป้าหมาย  การด าเนินการ การประเมินผล 
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2.  ข้อมูลงานวิจัย พร้อมต่อการ 
    ค้นคว้าและสืบค้น 

1. จัดให้มีหน่วยงานรวบรวมข้อมูล
และเผยแพร่งานวิจัยของ
คณาจารย์และนักศึกษา 

1. สถิติจ านวนผลงานผลวิจัยที่
รวบรวม 

2. ผลส ารวจความพึงพอใจของ
นักศึกษาในการให้บริการสืบค้น
ข้อมูล 

 
 

7. ตัวบ่งช้ีผลการด าเนินงาน (Key Performance Indicators) 

ตัวบ่งชี้และเป้าหมาย ปีการศึกษา 
2560 2561 2562 2563 2564 

1. อาจารย์ประจ าหลักสตูรอย่างน้อยร้อยละ 80 มีส่วนร่วมในการ 
ประชุมเพื่อวางแผนติดตาม และทบทวนการด าเนินงานหลักสตูร               

2. มีรายละเอียดของหลักสูตรตามแบบ มคอ.2 ที่สอดคล้องกับกรอบ 
   มาตรฐานคณุวุฒิแห่งชาติ หรือ มาตรฐานคุณวุฒิสาขา/สาขาวิชา               
3. รายละเอียดของรายวิชา และรายละเอียดของประสบการณ์ 

ภาคสนามตามแบบ มคอ.3 และ มคอ.4 อย่างน้อยก่อนการเปิดการ
สอนในแต่ละภาคการศึกษาให้ครบทุกรายวิชา               

4. จัดท ารายงานผลการด าเนินการของรายวิชา และรายงานผลการ
ด าเนินการของประสบการณภ์าคสนาม ตามแบบ มคอ.5 และ มคอ.6  
ภายใน 30 วัน หลังสิ้นสุดภาคการศึกษาที่เปิดสอนในทุกรายวิชา               

5. จัดท ารายงานผลการด าเนินการของหลักสูตร ตามแบบ มคอ.7  
    ภายใน 60 วัน หลังสิ้นปีการศึกษา               
6. มีการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิของนักศึกษาตามมาตรฐานผลการเรียนรู้ที่

ก าหนดใน มคอ.3 และ มคอ.4 (ถ้ามี) อย่างน้อยร้อยละ 25 ของราย 
วิชาที่เปิดสอนในแต่ละปีการศึกษา               

7. มีการพัฒนา/ปรับปรุงการจัดการเรียนการสอน กลยุทธ์การสอน 
    หรือการประเมินผลการเรียนรู ้จากผลการประเมินการด าเนินงาน 
    ที่รายงานใน มคอ.7 ปีท่ีแล้ว               
8. อาจารย์ใหม่ (ถ้ามี) ทุกคน ไดรับการปฐมนิเทศหรือแนะน าด้านการ

จัดการเรียนการสอน               
9. อาจารย์ประจ าทุกคนได้รับการพฒันาทางวิชาการ และ/หรือ 
   วิชาชีพอย่างน้อยปีละหนึ่งครั้ง               
10. จ านวนบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอน ได้รับการพัฒนา 

8.     วิชาการ และ/หรือวิชาชีพ                
11. ระดับความพึงพอใจของนักศึกษาปีสุดท้าย/บัณฑิตใหม่ที่มตี่อ 
    คุณภาพหลักสูตร เฉลี่ยไม่น้อยกว่า 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 

 

            
12. ระดับความพึงพอใจของผู้ใช้บัณฑิตที่มีต่อบัณฑิตใหม่ เฉลี่ยไม่ 
    น้อยกว่า 3.5 จากคะแนนเต็ม 5.0 

 

 
 

         

13. จ านวนนักศึกษาท่ีรับเข้าเป็นไปตามแผน               
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14. ร้อยละของนักศึกษามีงานท าภายใน 1 ปี หลังจากส าเรจ็ 
    การศึกษา ไม่ต่ ากว่าร้อยละ 80 

 

 
 

 
 

      

รวมตัวบ่งชี้บังคับที่ต้องมีผลการด าเนินการ (ล าดับข้อที่ 1 – 5) ในแต่ละปี 5 5 5 5 5 

รวมตัวบ่งช้ี (ตัว) ในแต่ละป ี 10 12 13 14 14 
 
 
 
 
 

เกณฑ์ประเมิน 
       หลักสูตรได้มาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิฯ  ต้องผ่านเกณฑ์ประเมินดังนี้ ตัวบ่งชี้บังคับ (ตัวบ่งชี้ 1-5)  
มีผลด าเนินการบรรลุตามเป้าหมาย และมีจ านวนตัวบ่งชี้ที่มีผลด าเนินการบรรลุเป้าหมายไม่น้อยกว่า 80% ของตัว 
บ่งชี้รวม โดยพิจารณาจากจ านวนตัวบ่งชี้บังคับและตัวบ่งชี้รวมในแต่ละปี 
 

ปีการศึกษา หลักสูตรได้มาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิฯ 

2560 ตัวบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้บังคับ ตัวที่ 1, 2, 3, 4, 5, 6 และตัวที่  8, 9, 10,13 
และบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้รวม  10  ตัว 

2561 ตัวบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้บังคับ ตัวที่ 1, 2, 3, 4, 5 และตัวที่  6, 7, 8, 9, 10, 11, 13 
และบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้รวม  12  ตัว 

2562 ตัวบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้บังคับ ตัวที่ 1, 2, 3, 4, 5 และตัวที่  6, 7, 8, 9, 10,11,12,13  
และบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้รวม  13  ตัว 

2563 ตัวบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้บังคับ ตัวที่ 1, 2, 3, 4, 5 และตัวที่  6, 7, 8, 9, 10, 11,  
12,13,14 และบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้รวม  14  ตัว 

2564 ตัวบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้บังคับ ตัวที่ 1, 2, 3, 4, 5 และตัวที่  6, 7, 8, 9, 10, 11, 12,  
13, 14 และบรรลุเป้าหมายตัวบ่งชี้รวม  14  ตัว 

 

 

 

 

หมวดที ่8 การประเมินและปรับปรุงการด าเนินการของหลักสูตร 
1. การประเมินประสิทธิผลของการสอน 
 1.1. การประเมินกลยุทธ์การสอน 

ก่อนการสอนควรมีการประเมินกลยุทธ์การสอนโดยทีมผู้สอนหรือระดับสาขาวิชา และ/หรือการ
ปรึกษาหารือผู้เชี่ยวชาญด้านหลักสูตรหรือวิธีการสอน   ส่วนหลังการสอนควรมีการวิเคราะห์ผลการประเมิน 
การสอนโดยนักศึกษา และการวิเคราะห์ผลการเรียนของนักศึกษา    ด้านกระบวนการน าผลการประเมินไป 
ปรับปรุง สามารถท าโดยรวบรวมปัญหา/ข้อเสนอแนะเพ่ือปรับปรุงและก าหนดประธานหลักสูตรและทีมผู้สอน
น าไปปรับปรุงและรายงานผลต่อไป 
 

 1.2. การประเมินทักษะของอาจารย์ในการใช้แผนกลยุทธ์การสอน 
การประเมินทักษะดังกล่าวสามารถท าโดยการประเมินโดยนักศึกษาในแต่ละวิชา การสังเกตการณ์ของ 
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ผู้รับผิดชอบหลักสูตร/ประธานหลักสูตร และ/หรือทีมผู้สอน   การทดสอบผลการเรียนรู้ของนักศึกษาเทียบ 
เคียงกับสถาบันอ่ืนในหลักสูตรเดียวกัน 

 
2. การประเมินหลักสูตรในภาพรวม  
    การประเมินหลักสูตรในภาพรวม โดยส ารวจข้อมูลจาก นศ. ปีสุดท้าย/บัณฑิตใหม ่ ผู้ว่าจ้าง   และผู้ทรงคุณวุฒิ 
ภายนอกรวมทั้งส ารวจสัมฤทธิ์ผลของบัณฑิต 
 
3. การประเมินผลการด าเนินงานตามรายละเอียดหลักสูตร  

ต้องผ่านการประกันคุณภาพหลักสูตรและการจัดการเรียนการสอนตามมาตรฐานคุณวุฒิระดับปริญญาโทสาขา 
วิศวกรรมศาสตร์ และตัวบ่งชี้ข้างต้น รวมทั้งการผ่านการประเมินการประกันคุณภาพภายใน  
 
4. การทบทวนผลการประเมินและวางแผนปรับปรุงหลักสูตร และแผนกลยุทธ์การสอน 

วิเคราะห์ประสิทธิภาพ   และประสิทธิผลของการบริหารจัดการหลักสูตรในภาพรวมจากรายงานผลการ
ด าเนินการของรายวิชาและรายงานผลการด าเนินการของหลักสูตรในภาพรวมประจ าปีการศึกษา ว่าบัณฑิตบรรลุ 
มาตรฐานผลการเรียนรู้ตามท่ีคาดหวังไว้หรือไม่ รวมทั้งให้น าผลการวิเคราะห์มาปรับปรุงและพัฒนาหลักสูตรและ/ 
หรือการด าเนินการของหลักสูตรต่อไป  
 
เอกสารแนบ (ภาคผนวก) 

(ก) ข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ว่าด้วยการศึกษาระดับ 
บัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559  

(ข) ประกาศสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง เรื่องเกณฑ์มาตรฐานความรู้
ภาษาอังกฤษในการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา (ฉบับประกาศ ณ วันที่ 15 ธ.ค. 2559) 

(ค) ข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง ว่าด้วยการจัดการศึกษาระดับ
ปริญญาตรีแบบก้าวหน้า (ฉบับประกาศ ณ วันที่ 23 ก.ค. 2553   และ   ฉบับที่ 2 ประกาศ ณ วันที่ 
1 เม.ย. 2554) 

(ง) ค าอธิบายรายวิชา 
(จ) รายการทรัพยากรสนับสนุนการเรียนการสอน 
(ฉ) เหตุผลการขอปรับปรุงแก้ไขหลักสูตร  
(ช) รายนามคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
(ซ) บรรณานุกรมผลงานวิชาการอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร  

 
 
 
 
 
 
 



38 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
 

ข้อบังคับ 
สถาบันเทคโนโลยพีระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง  

ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



39 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



40 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



41 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 



42 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



43 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



44 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



45 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



46 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



47 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



48 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



49 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



50 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



51 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



52 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



53 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



54 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



55 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



56 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



57 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



58 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



59 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



60 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



61 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



62 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



63 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



64 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



65 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



66 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ข 
 

ประกาศ 
สถาบันเทคโนโลยพีระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

     เรื่องเกณฑ์มาตรฐานความรู้ภาษาอังกฤษในการศึกษา 
ระดับบัณฑิตศึกษา 

 
 
 
 
 
 
 

 



67 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 



68 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 

 
 
 
 



69 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 

 



70 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 



71 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ค 
 

ข้อบังคับสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
ว่าด้วยการจัดการศึกษาระดับปริญาตรีแบบก้าวหน้า  

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 



72 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



73 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 



74 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



75 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



76 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



77 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 



78 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ง 
 

ค าอธิบายรายวิชา 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



79 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
แผน ก แบบ ก1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ  
01067522  วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต              36 (0-108-0) 
      MASTER THESIS    
      วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE : NONE 
วิชานี้นักศึกษาตองท างานวิจัยภายใตค าแนะน าของอาจารยที่ปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน

หัวข้อ  ที่มีแนวความคิดใหมสามารถน าไปใช้ ประโยชนและขยายวิทยาการทางด้านวิศวกรรมศาสตร์ 
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) (ไม่นับหน่วยกิต) 
01067541  สัมมนา 1            1 (0-2-0) 
    SEMINAR 1   
     วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE : NONE 

วัตถุประสงคของวิชานี้เพื่อเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตใน การอานท า ความ
เขาใจและ น าเสนอผลงานทางวิชาการ โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซึ่งอาจจะไดจากการอาน วิเคราะห
บทความผลงานวิจัยที่มีคุณภาพ หรือเปนผลงานวิจัยของตนเองภายใตค าแนะน าของอาจารยที่ปรึกษาตอผู้ฟง 
ในกลมุและมีกรรมการประเมินผล 

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

PREREQUISITE : 01067541 SEMINAR 1     
     วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตในการ อานท า ความ
เขาใจและ น าเสนอผลงานทางวิชาการ    โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซึ่งไดจากส่วนหนึ่งของวิทยานิพนธ์ของ
ตนเองภายใตค าแนะน าของอาจารยที่ปรึกษาตอผูฟงในกลุมและมีกรรมการประเมินผล    

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 



80 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

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  หน่วยกิต (RESEARCH COURSE) (ไม่นับหน่วยกิต) 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย        3 (3-0-6) 

  RESEARCH METHODOLOGY 
วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
PREREQUISITE :  NONE 
วิชานี้จะมีการบรรยายในเนื้อหาการออกแบบการทดลอง เพ่ือน าไปสู่การวิจัยที่ดี ตัวอย่างเช่น 

การจ าลองระบบด้วยคอมพิวเตอร์ การใช้เครื่องมือให้ถูกต้อง รวมทั้งการวางแผนโครงสร้างงานวิจัยโดยภาพรวม 
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 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์ 
01067515 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                                  12 (0-36-0) 
 MASTER THESIS  
  วิชาบังคับกอน :  ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 

วิชานี้นักศึกษาตองท างานวิจัยภายใตค าแนะน าของอาจารยที่ปรึกษาวิทยานิพนธโดยเนนใน
หัวข้อ  ที่มีแนวความคิดใหมสามารถน าไปใช้ ประโยชนและขยายวิทยาการทางด้านวิศวกรรมศาสตร์ 

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) (ไม่นับหน่วยกิต) 
01067541  สัมมนา 1           1 (0-2-0) 
    SEMINAR 1   
     วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE : NONE 

วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตใน  การอานท า 
ความเขาใจและ น าเสนอผลงานทางวิชาการ โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซึ่งอาจจะไดจากการอาน วิเคราะห
บทความผลงานวิจัยที่มีคุณภาพ หรือเปนผลงานวิจัยของตนเองภายใตค าแนะน าของอาจารยที่ปรึกษาตอผูฟังใน 
กลมุและมีกรรมการประเมินผล 

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

REREQUISITE : 01067541  SEMINAR 1      
วัตถุประสงคของวิชานี้เพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณใหแกนักศึกษาระดับบัณฑิตในการ อานท า ความเขาใจ

และ น าเสนอผลงานทางวิชาการ    โดยการจัดใหมีการเสนอผลงานซึ่งไดจากส่วนหนึ่งของวิทยานิพนธ์ของตนเอง
ภายใตค าแนะน าของอาจารยทีป่รึกษาตอผูฟงในกลุมและมีกรรมการประเมินผล    

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  
กลุ่มระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต) 
01067561 ระเบียบวิธีวิจัย        3 (3-0-6) 

  RESEARCH METHODOLOGY 
วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
PREREQUISITE :  NONE 
วิชานี้จะมีการบรรยายในเนื้อหาการออกแบบการทดลอง เพ่ือน าไปสู่การวิจัยที่ดี ตัวอย่างเช่น 

การจ าลองระบบด้วยคอมพิวเตอร์ การใช้เครื่องมือให้ถูกต้อง รวมทั้งการวางแผนโครงสร้างงานวิจัยโดยภาพรวม 
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 

 
กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง 
01067111 คณิตศาสตร์วิเคราะห์  3 (3-0-6) 
 MATHEMATICAL ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ปริภูมิเวกเตอร์  ความนูนและการแปลงเชิงเส้น หลักพ้ืนฐานของก าหนดการเชิงเส้น ปัญหา
ลักษณะเฉพาะของค่าเจาะจงและรูปแบบก าลังสอง   ตัวด าเนินการปริภูมิเชิงเส้น   ตัวแทนเชิงสเปกตรัล   ฟังก์ชัน 
ของกรีน  และฟังก์ชันเดลตา  เงื่อนไขขอบเขตแบบไม่เป็นเอกพันธ์ 
  Vector spaces; convexity and linear transformations; basic principles of linear 
programming; characteristic valued problems and quadratic forms; linear space operators; 
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spectral representation; Green’s function and delta function; nonhomogeneous boundary 
conditions. 
 

 01067112 การวิเคราะห์เมตริกซ์        3 (3-0-6) 
 MATRIX ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 เวกเตอร์  การไม่เก่ียวข้องแบบเชิงเส้น พ้ืนฐานของมิติ การส่งเชิงเส้น  การแปลงพิกัด วิธีการทาง
เมตริกซ์และการจัดรูปแบบ แถวของเมตริกซ์ ค่าเจาะจงและเวกเตอร์เจาะจง ปริภูมิย่อยที่ไม่เปลี่ยนแปลง    
ตัวก าหนด  ตัวก าหนดแนวทแยงมุมส าคัญและรูปแบบคาโนนิคอล   ทฤษฎีของเคย์เลย์-แฮมมิลตัล    การคูณแบบ 
ไม่คิดทิศทาง  รูปแบบก าลังสอง   นอร์มฟังก์ชันของเมตริกซ์  สมการเมตริกซ์และเชิงอนุพันธ์ 
  Vectors; linear independence; basic dimensions; linear mapping; coordinate 
transformations; matrix operations and formations; ranks; eigen values and eigen vectors; 
invariant subspaces; determinants diagonalization and canonical forms; Caley-Hamiltion 
theorem; inner products quadratic forms; norms; matrix functions; matrix and differential 
equations. 
 

01067113 คณิตศาสตร์ประยุกต์   3 (3-0-6) 
 APPLIED MATHEMATICS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 วิธีฟังก์ชันของกรีน แคลคูลัสของการแปรผัน วิธีของเรย์ลีย์-ริทซ์  วธิีของแกลเลอคีน วิธีผลต่าง
สืบเนื่องและธาตุมูลสืบเนื่อง  
  Green’s function method; calculus of variations; Rayleigh-Ritz method; Galerkin 
method; finite difference and finite element methods. 
 

01067114 ตัวแปรสุ่มและกระบวนการ  3 (3-0-6) 
 RANDOM VARIABLES AND PROCESSES 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ความจริงที่ไม่ต้องพิสูจน์และความเป็นไปได้ ตัวแปรสุ่ม ฟังก์ชั่นของตัวแปรสุ่ม  ล าดับของตัวแปร
สุ่ม  กระบวนการแบบสโตชาสติค   
  Axioms of probability; random variables; functions of random variables; stochastic 
processes. 
 

01067115 การวิเคราะห์ฟังก์ชัน  3 (3-0-6) 
 FUNCTIONAL ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
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 ปริภูมิเมตริกซ์  การลู่เข้า ล าดับที่สมบูรณ์ของคอเชย์ ปริภูมิของนอร์ม  ปริภูมิของบานซ์ การ
เข้ารูปและมิตทิี่มีขอบเขต  การกระท าแบบเชิงเส้น  ฟังก์ชันเชิงเส้น  ทฤษฎีกราฟปิด ปริภูมิคู่  ปริภูมิของฮิลเบิร์ท  
เซ็ตตั้งฉากและล าดับ  การกระท าแบบเชื่อมต่อ  การลู่เข้าอย่างอ่อน  พหุนามของเชฟบีเซฟ  สไปลนส์ ทฤษฎี
ของสเปกตรัลที่มีมิติที่มีขอบเขต การกระท าแบบไปทางบวก  การกระท าแบบตั้งฉาก   
  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. 
 

01067116 วิธีการค านวณเชิงเลข  3 (3-0-6) 
 COMPUTATIONAL METHODS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 การวิเคราะห์ ผลลัพธ์ของสมการเชิงเส้นและเมตริกซ์ผกผัน  การก าจัดของเกาส์  วิธีการแยกตัว
ประกอบ  วิธีการกระท าซ้ า ผลลัพธ์สมการไม่เป็นเชิงเส้น  สมการพีชคณิต  วิธีการกระท าซ้ า  การประมาณค่าผิดพลาด  
การค านวณหาคา่เจาะจง และเวกเตอร์เจาะจง วิธีก าลัง การแปลงเมตริกซ์  การประมาณค่าของฟังก์ชันและวิธีการ
ประมาณคา่ในช่วงผลลัพธ์สมการอนุพันธ์ทั่วไป  เทคนิคของวิธีการค านวณ  การแปลงฟูริเยร์ที่ไม่ต่อเนื่อง  การแปลงฟูริ
เยร์อย่างเร็ว  การประมาณสเปกตรัลอย่างเร็ว การแยกตัวประกอบของสเปกตรัล  และการก าเนิดค่าตามสุ่มชั่วคราว   
  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     
กลุ่มวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา   
01067121 การวิเคราะห์ระบบเชิงเส้น  3 (3-0-6) 
 LINEAR SYSTEM ANALYSIS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
   วิธีการทางเวลา ผลการประสาน ผลตอบสนองต่ออิมพัลซ์ สมการความแตกต่าง การแปลงแบบ
แซด ปริภูมิแบบเชิงเส้น  ตัวแปรสถานะ เมทริกซ์เปลี่ยนสถานะ ระบบเชิงเส้นทางเวลาต่อเนื่อง ระบบเชิงเส้นทาง
เวลาไม่ต่อเนื่อง ระบบที่แปรตามเวลา ความสามารถควบคุมได้  ความสามารถสังเกตได้ และเสถียรภาพของระบบ 
  Time domain techniques; convolutions; impulse responses; difference equations; 
Z-transformation; linear spaces; state variables; state transition matrix; linear continuous 
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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 
 เวกเตอร์และเมตริกซ์  การแทนระบบด้วยตัวแปรสภาวะ ระบบพลศาสตร์  ฟังก์ชันของลาแกรงค ์
ความสามารถในการควบคุมได้ และการสังเกตได้     รูปแบบคาโนนิคอลของระบบการป้อนกลับและคุณลักษณะ 
การก าหนดขั้ว  ระบบที่เป็นเชิงเส้น  เรคกูเลเตอร์และออปเซิร์ฟเวอร์   ฟังก์ชันสภาวะและเสถียรภาพเลียปูนอฟ 

  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  ระบบที่ไม่ต่อเนื่องตามเวลา  และการแทนด้วยสภาวะมิติ   ตัว
กรองแบบดิจิตอล  การแปลงฟูริเยร์อย่างเร็ว  สัญญาณสุ่ม การประมาณโควาเรียนท์และสเปกตรัล  เอกลักษณ์
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. 
 
 

01067132 ทรานสดิวเซอร์ในงานอุตสาหกรรม     3 (3-0-6) 
 INDUSTRIAL TRANSDUCERS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
  อุปกรณ์สารกึ่งตัวน าแบบพิเศษต่างๆ อุปกรณ์ตรวจจับอุณหภูมิ อุปกรณ์ตรวจจับแสง  การ
ตรวจจับพฤติกรรมการหน่วงเวลา  การประยุกต์ใช้ไทริสเตอร์ในอุตสาหกรรม  ตัวตรวจจับแบบเหนี่ยวน าและแบบ
ประจุ ศึกษาท าความเข้าใจเกี่ยวกับการประยุกต์ใช้ตัวตรวจจับในย่านไมโครเวฟ  วิธีการเลือกและก าหนดตัว
ตรวจจับอย่างถูกต้อง เพ่ือให้ใช้ในการควบคุมได้อย่างราบรื่น มีประสิทธิภาพ และปราศจากค่าผิดพลาดในการ
ท างานการผลิตต่างๆ ระบบโครงข่ายของตัวตรวจจับในงานควบคุมการผลิต บทบาทของตัวตรวจจับ และ
เทคโนโลยีการควบคุมในการประยุกต์ร่วมกับเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์   เทคโนโลยีชั้นสูงของตัวตรวจจับและการ
ประยุกต์ใช้ในงานการผลิต 
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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. 

 
01067144 การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง                 3 (3-0-6) 
                   REAL TIME IMAGE PROCESSING 
                 วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 
                 การประมวลผลภาพดิจิตอล การแปลงภาพ การกรองภาพ อัลกอริทึมในการประมวลผล เทคนิค
ในการใช้แสง ระบบกล้อง CCD และ CMOS กล้องแบบ อัจฉริยะ การประยุกต์ใช้งานในระบบควบคุมและการ
ประกันคุณภาพ วิธีในการวิเคราะห์ การแยกและเลือกคุณลักษณะ การรู้จ ารูปแบบ การพัฒนาโปรแกรมเพ่ือการ
ประมวลผลภาพแบบเวลาจริง 
                    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. 
   
 

01067148  การวัดคุมเสมือนขั้นสูง  3 (3-0-6) 
              ADVANCED VIRTUAL INSTRUMENTATION 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 

PREREQUISITE :  NONE 
                  ศึกษาและวิเคราห์เกี่ยวกับการวัดคุมเสมือนขั้นสูง การโปรแกรมภาษากราฟิค การก าเนิดสัญญาณ
และการวัด การควบคุมกระบวนการโดยใช้เครื่องมือวัดแบบเสมือน การควบคุมเครื่องวัดแบบอัตโนมัติโดยใช้
คอมพิวเตอร์ การวิเคราะห์และการประมวลผลสัญญาณ การสื่อสารข้อมูลและควบคุมระยะไกล การควบคุมแบบ
ฟัซซี่ลอจิก การควบคุมแบบพีไอดี การอินเตอร์เฟสกับการ์ดมัลติฟังก์ชั่น การเก็บข้อมูลและการแสดงผลใน
ฐานข้อมูลด้วยเวลาจริง  
                 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. 
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01067149 ระบบฝังตัว   3 (3-0-6) 
  EMBEBDED SYSTEMS 
  วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 
 ศึกษาและวิเคราห์เกี่ยวกับการประยุกต์ใช้งานของระบบฝังตัว  ทฤษฎีและการประยุกต์ใช้งาน
ของฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ รวมทั้งเครื่องมือช่วยในการออกแบบระบบฝังตัว วิธีการออกแบบโครงสร้าง
สถาปัตยกรรม เช่น การเชื่อมต่อระหว่างฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์  เทคนิคส าหรับสมรรถนะที่เหมาะสม  และ 
ระบบฝังตัวแบบแจกจ่าย  เทคนิคการออกแบบระบบพลังงานต่ าในระบบฝังตัวโดยใช้ระบบปฏิบัติแบบเวลาจริง 
 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. 
 

01067150 การวัดและทดสอบแบบไม่ท าลาย                                     3 (3-0-6) 
              NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT AND TESTING 
                 วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 
                  ทฤษฎีและการประยุกต์ใช้ส าหรับขั้นตอนในการตรวจสอบชิ้นงาน การประยุกต์ใช้ของการวัดและ
ทดสอบวัสดุแบบไม่ท าลายตัวอย่างในการควบคุมคุณภาพในการผลิตการซ่อมบ ารุง ภาพความร้อนอินฟราเรด การ
ทดสอบด้วยวิธีคลื่นอุลตร้าโซนิค อินฟราเรดสเปคโตสโกปี้ การทดสอบด้วยวิธีกระแสไหลวน การทดสอบด้วยวิธี
อนุภาคแม่เหล็ก การสอบเทียบเครื่องมือวัดแบบไม่สัมผัส ความแม่นย าในการวัด 
                 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. 
 

01067151  การสอบเทียบเครื่องมือวัดชั้นสูง                                    3 (3-0-6) 
           ADVANCED INSTRUMENT CALIBRATION 
            วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 
               การวิเคราะห์ระบบการวัด ความไม่แน่นอนในการวัด ความเป็นเชิงเส้นของระบบการ
วัด  ความสามารถในการวัดซ้ า ความสามารถในการท าใหม่ การพัฒนาซอฟแวร์ส าหรับช่วยในกระบวนการสอบ
เทียบ การออกแบบห้องปฏิบัติการสอบเทียบ และการบริหารจัดการตามมาตรฐาน ISO 17025 
                   Measurement System Analysis, Uncertainty of measurement, linearity of 
measurement system, repeatability and reproducibility of measurement system, Software 
development for calibration procedure, Design and Management Calibration laboratory 
according to ISO 17025.  
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01067152 เครือข่ายเซนเซอร์และการรวมข้อมูล                            3 (3-0-6) 
               SENSOR NETWORK AND DATA FUSION 
                วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 
              ศึกษาและวิเคราะห์เซนเซอร์และข้อมูล การใช้เซนเซอร์หลายตัว การประยุกต์ใช้การหลอมรวม
ข้อมูล ตัวแบบของการหลอมรวมข้อมูลและโครงสร้างสถาปัตยกรรม การประมาณโดยตัวกรองคามาน ระดับการ
ตัดสินใจในการหลอมรวม วิธีฐานความรู้ ระบบการออกแบบปรับปรุงเซ็นเซอร์ การประยุกต์ใช้ระบบการหลอม
รวมข้อมูล 
                  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. 
 

01067153 ทฤษฎีและการประยุกต์ตัวตรวจรู้ต าแหน่งเชิงเส้น                            3 (3-0-6) 
           THEORY AND APPLICATION OF LINEAR POSITION SENSORS 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                     PREREQUISITE :  NONE 
                    นิยามและสัญนิยม  ข้อก าหนด  การตรวจรู้สภาพต้านทาน  การตรวจรู้สภาพจุไฟฟ้า  การตรวจรู้
สภาพเหนี่ยวน า  หม้อแปลงเปลี่ยนแปลงได้ผลต่างเชิงเส้น  ปรากฎการณ์ของฮอลล์    การตรวจรู้สภาพต้านทาน
ด้วยแม่เหล็ก   การตรวจรู้สภาพหดตัวด้วยแม่เหล็ก   ตัวเข้ารหัส 
                    Definitions and Conventions, Specifications, Resistivity sensing, Capacitive sensing, 
Inductive sensing, Linear differential variable transformer, Hall effect, Magnetoresistive sensing, 
Magnetostrictive sensing, Encoder. 
 

01067154 ระบบเซ็นเซอร์อัจฉริยะ                                                      3 (3-0-6) 
                     INTELLIGENT SENSOR SYSTEM 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                   PREREQUISITE :  NONE 
                   Introduce the fundamentals of intelligent sensor systems: sensors, instrumentation 
and pattern analysis, multi-sensor intelligent system, data acquisition and pattern analysis 
software using modern equipment and software tools, analyze and implement instrumentation 
and signal conditioning circuits for sensors, Virtual instrumentation and data acquisition software 
for sensors and actuators, Pattern analysis algorithms for multi-sensor systems 
                   แนะน าพื้นฐานของระบบเซ็นเซอร์อัจฉริยะ: เซ็นเซอร์ เครื่องมือวัดและวิเคราะห์รูปแบบ ระบบมัล
ติเซ็นเซอร์อัจฉริยะ การเก็บข้อมูลและการวิเคราะห์รูปแบบโดยใช้อุปกรณ์และซอฟต์แวร์ที่ทันสมัย วิเคราะห์และ
ใช้เครื่องมือและวงจรปรับปรุงสัญญาณส าหรับเซ็นเซอร์ เครื่องมือวัดเสมือนจริงและการเก็บข้อมูลส าหรับการ
เซ็นเซอร์และตัวขับ อัลกอริธึมในการวิเคราะห์รูปแบบส าหรับระบบมัลติเซ็นเซอร์ 
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01067155    กระบวนการประมวลสัญญาณแบบไม่ต่อเนื่อง  3 (3-0-6) 
 DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ระบบเชิงเส้นที่ไม่ต่อเนื่อง สัญญาณที่ไม่ต่อเนื่อง ทฤษฎีและกระบวนการการเก็บตัวอย่าง   
สมการแตกต่างเชิงเส้น  การแปลงลาปลาซของสัญญาณที่ไม่ต่อเนื่อง  การแปลงแบบแซดและการแปลงกลับ  
ฟังก์ชันถ่ายโอนของพัลซ์  การส่งจากระนาบเอส ไปยังระนาบแซด เสถียรภาพและเฟสที่น้อยที่สุด  ความน่าเชื่อถือ
ทางกายภาพของ H(z) การออกแบบวงจรกรองดิจิตอลแบบย้อนกลับ   เทคนิคของการไม่แปรเปลี่ยนพัลซ์   การ
แปลงแบบไบลิเนียร์ของแซด และเทคนิคของขนาดก าลังสอง 
  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. 
 
01067156 วิศวกรรมความน่าเชื่อถือ   3 (3-0-6) 
 RELIABILITY ENGINEERING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                   PREREQUISITE :  NONE 
  ทฤษฎีความน่าเชื่อถือ การใช้งานวิชาสถิติส าหรับสาขาวิศวกรรม   ความน่าเชื่อถือในการ
ออกแบบทางด้านเครื่องมืออิเล็กทรอนิกส์ การหาระดับความน่าเชื่อถือของระบบไฟฟ้าก าลัง  เลือกหนึ่งหัวข้อเป็น
กรณีศึกษาในวิชานี้ 
  Reliability theory; probability for reliabilitic engineering approach; reliability in 
electronic equipment design; power system reliability evaluation. Select one case study topic in 
this subject. 
 
01067157 ระบบวัดคุมนิรภัย                                                                               3 (3-0-6) 
 SAFETY INSTRUMENTED SYSTEM 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                   PREREQUISITE :  NONE 
             พ้ืนฐานระบบวัดคุมนิรภัย  แบบจ าลองวัฎจักรชีวิตความปลอดภัย  วิธีการศึกษาสิ่งที่เป็นอันตราย  
การลดความเสี่ยงด้วยระบบการวัดคุมนิรภัย  วิธีการก าหนดระดับวัดคุมนิรภัย  การออกแบบโครงสร้างระบบการวัดคุม
นิรภัย  การเลือกอุปกรณ์วัดส าหรับท าหน้าที่ป้องกันภัย  การวิเคราะห์ความเชื่อมั่น  ตัวควบคุมที่ผ่านการรับรองด้าน
ความปลอดภัย  เอกสารและการจัดการ  การทดสอบเชิงพิสูจน์และวินิฉัย 
  Overview of safety instrument system (SIS); safety life cycle models; hazard study 
method; risk reduction by SIS; safety instrument level (SIL) determination method; designing SIS 
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structures; selecting instruments for safety duties; reliability analysis; safety-certified controllers; 
documentation and management; diagnostics and proof testing. 
 

01067158 การบริหารจัดการสัญญาณเตือนภัยส าหรับการควบคุมกระบวนการ                  3 (3-0-6) 
 ALARM MANAGEMENT FOR PROCESS CONTROL 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                   PREREQUISITE :  NONE 
             แนะน าการบริหารจดัการสัญญาณเตือนภัย, สภาวะผิดปกติ, กลยุทธ์การปรับปรุงสัญญาณเตือนภัย, สมรรถนะ
สัญญาณเตือนภัย, ความยินยอมด าเนินการ, ปรัชญาสัญญาณเตือนภัย, ความเป็นเหตุผล, วิธีการเพิ่มสัญญาณเตือนภัย, การ
ประยุกต์ใช้งาน, การบริหารจัดการวัฎจักรให้ใช้งานไดต้ลอดไป, การพัฒนาโครงการ, ข้อมูลสภาวะผดิปกติ 
  Introduction to alarm management, abnormal situations, strategy for alarm 
improvement, alarm performance, permission to operate, alarm philosophy, rationalization, 
enhanced alarm methods, implementation, life cycle management, project development,  
situation awareness. 
 
กลุ่มวิชาเลือก   
01067228 เรื่องคัดสรรในเรื่องของวิศวกรรมการวัดคุม  3 (3-0-6) 
 SELECTED TOPICS IN INSTRUMENTATION ENGINEERING 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 วิชานี้อาจารย์ผู้สอนจะเลือกหัวข้อที่น่าสนใจต่าง ๆ เกี่ยวกับวิศวกรรมการวัดคุม  มาท าการศึกษา 
  The course will cover topics of interest selected by the instructor in the field of 
instrumentation engineering. 
 

01067229 การควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์   3 (3-0-6) 
 HARD DISK DRIVE CONTROL 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 
  PREREQUISITE :  NONE 
          ศึกษาและวิเคราะห์เกี่ยวกับการควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดร์ฟในกระบวนการเขียนสัญญาณเซอร์โว 
ความรู้พื้นฐานของการเขียนสัญญาณเซอร์โวและการออกแบบการควบคุมเซอร์โว เช่น ส่วนประกอบของฮาร์ดดิสก์
ไดร์ฟ  เทคโนโลยีของหัวอ่านและดิสก์ มอเตอร์ VCMs การเข้าถึงข้อมูลฮาร์ดดิสก์ กลไกเซอร์โวในการวางต าแหน่ง
ของหัวอ่าน การเขียนแทรกที่ทับซ้อนกัน (TMR)   เซอร์โวแพทเทิร์น การถอดรหัสสัญญาณเซอร์โว การดีมอด
ดูเลชั่นและการก าหนดค่าเวลาให้สัญญาณ การเขียนสัญญาณเซอร์โว บล็อกไดอะแกรมของเซอร์โวลูป การเขียน
แผนภาพโบด การวิเคราะห์เสถียรภาพของเซอร์โวลูป เฟสมาร์จินและเกนมาร์จิน พ้ืนฐานวิธีการชดเชย การ
ออกแบบตัวชดเชย การออกแบบตัวควบคุมเซอร์โว การควบคุมแบบพีไอดี การควมคุมแบบอ็อปติมัม แนวทางการ
พัฒนาในอุตสาหกรรมฮารด์ดิสก ์
               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 
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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. 
 

01067233  วิศวกรรมหุ่นยนต์                                      3 (3-0-6) 
                  ROBOTIC ENGINEERING 
              วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
  PREREQUISITE :  NONE 

ศึกษาและวิเคราะห์เกี่ยวกับหุ่นยนต์ในอุตสาหกรรม การระบุต าแหน่งและการเปลี่ยนต าแหน่ง
ของแขนกล การหาการเคลื่อนที่ของแขนกล (ระบบตรง) การหาการเคลื่อนที่ของแขนกล (ระบบผกผัน) ทฤษฎีของ
จาโครเบียนที่เกี่ยวข้องกับความเร็วและแรงสถิติ พลศาสตร์ของแขนกล ระบบควบคุมแขนกลเชิงเส้น หลักการและ
การประยุกต์ใช้หุ่นยนต์อุตสาหกรรม (แขนกล) ในระบบการผลิตสมัยใหม่ การจ าแนกประเภทและลักษณะของ
หุ่นยนต์อุตสาหกรรม ส่วนประกอบและระบบควบคุม ไคเนแมติคส์ การโปรแกรมการท างานของหุ่นยนต์
อุตสาหกรรม การวิเคราะห์การเคลื่อนที่และการควบคุมและเซนเซอร์ที่ใช้กับหุ่นยนต์ การใช้โปรแกรมหุ่นยนต์ 
ภาษาท่ีใช้กับหุ่นยนต์ โครงสร้างของหุ่นยนต์ ค าสั่งที่ใช้กับหุ่นยนต์ ปัญญาประดิษฐ์ การออกแบบกับกลุ่มของ
เครื่องจักร หุ่นยนต์และการควบคุมการน าไปประยุกต์ใช้งานกับอุตสาหกรรมการผลิต 
  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. 
 
01067234 ระบบอัจฉริยะและการควบคุมแบบฟัซซ่ี  3 (3-0-6) 
  INTELLIGENT SYSTEM AND FUZZY CONTROL  
 วิชาบังคับก่อน  :  ไม่มี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ศึกษาและวิเคราะห์ระบบอัจฉริยะ  ปัญหาต่างๆ ในด้านการออกแบบและสร้างระบบควบคุม  
ระบบผู้เชี่ยวชาญ การควบคุมด้วยเทคนิคของระบบผู้เชี่ยวชาญ ตรรกฟัซซี่ การควบคุมฟัซซี่ การเรียนรู้โดยใช้ตรรก
ฟัซซี่ โครงข่ายประสาทเทียมและการประยุกต์ในระบบควบคุม  ระบบควบคุมที่เรียนรู้ได้ด้วยตัวเองโดยใช้โครงข่าย
ประสาทเทียม เทคนิคของการค านวณเชิงวิวัฒนาการและการประยุกต์ในระบบควบคุม 
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  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. 
 
01067235 ระบบควบคุมแบบกระจายส่วน  3 (3-0-6) 
 DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 พัฒนาการของเทคโนโลยีเครื่องมือวัด ระดับของการควบคุมอัตโนมัติ  อุปกรณ์และตัวตรวจจับ
ส าหรับแรงดัน อุณหภูมิ ความชื้น  การไหล และอ่ืน ๆ   ระบบควบคุมแบบป้อนกลับ  ระบบควบคุมแบบตรรก  
ระบบควบคุมแบบพิเศษ ระบบโครงข่าย ระบบการวิเคราะห์  ระบบควบคุมและรายงานผล   ระบบจัดการโรงงาน  
ระบบการซ่อมบ ารุง  รูปแบบของระบบควบคุมแบบกระจายส่วน โครงสร้างทางฮาร์ดแวร์  หน่วยเชื่อมต่ออินพุต
และเอาต์พุต  สถานีควบคุมการท างาน ระบบการสื่อสารข้อมูลและบัสข้อมูล ระบบส ารองกรณีระบบหลักผิดปกติ
ในการท างาน และตัวอย่างการประยุกต์ใช้งาน 
  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. 
 

01067236 ระบบโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติ     3 (3-0-6) 
 FACTORY AUTOMATION 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 ระบบโครงข่ายส าหรับโรงงานอุตสาหกรรมอัตโนมัติในรูปแบบต่างๆ เช่น  การใช้หน่วยความจ า
ร่วมกันส าหรับการควบคุมแบบที่มีการต่อ ร่วมกับตัวควบคุมหลักและตัวควบคุมย่อย การต่อตัวควบคุมเข้าด้วยกัน
มากกว่า 2 ชุด การต่อเป็นระบบโครงข่าย โครงสร้างพ้ืนฐานและการสื่อสารข้อมูลของเครื่องควบคุมแบบโปรแกรม
ได ้ (พีแอลซี) การต่ออุปกรณ์รับสัญญาณเข้า และอุปกรณ์ส่งสัญญาณออกชนิดพิเศษในรูปแบบของเทอร์มินอล 
เช่น เทอร์มินอลที่โปรแกรมได้   เครื่องอ่านรหัสแถบ โมเด็ม  และตัวอย่างการประยุกต์ใช้งาน 
 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. 
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01067237 การประยุกต์ใช้งานของพีแอลซีข้ันสูง   3 (3-0-6) 
 ADVANCED PLC APPLICATIONS 
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
  การท างานและการค านวนหาผลตอบสนองทางด้านเวลาเมื่อมีการควบคุมเป็นแบบเดียวและแบบ
เครือข่าย  ของเครื่องควบคุมที่โปรแกรมได้ (พีแอลซี)  การสื่อสารด้วย MODBUS Protocol   เพ่ือการควบคุมสู่
ศูนย์กลาง และ การกระจายการควบคุมของอุปกรณ์ในเครื่อข่าย การควบคุมแบบต่อเนื่องและไม่ต่อเนื่องของ
หน่วยอินพุทเอาท์พุทชนิดพิเศษที่มีคุณสมบัติเฉพาะกับลักษณะการควบคุมแต่ละแบบ เช่น การควบคุมอุณหภูมิ
เตาอบแบบพีไอดี  การควบคุมต าแหน่ง ความเร็ว ของมอเตอร์แบบเปิดและแบบปิดด้วยโมดูลของเครื่องควบคุม
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. 
 
01067238 การมองเห็นของคอมพิวเตอร์  3 (3-0-6) 
 COMPUTER VISION      
 วิชาบังคับกอน : ไมมี 
 PREREQUISITE :  NONE 
 การแปลงสัดส่วนฉายเงา  การมองเห็นโดยกล้องสองตัว ระนาบภาพ การแปลงระนาบของภาพ 
(ทางเรขาคณิต)   พ้ืนฐานการประมวลผล การแปลงและการเก็บตัวอย่าง  พ้ืนฐานการประมวลผล  การปรับปรุง
คุณภาพของภาพ  การสร้างภาพกลับคืนมาใหม่และการแปลงภาพ  ภาพเคลื่อนไหวแบบจ าลอง  การตรวจสอบ  
การแปลความหมายและการเข้าใจ  และการวิเคราะห์ภาพ 
  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. 
 
01067239 การสื่อสารข้อมูลในงานอุตสาหกรรม                                      3 (3-0-6) 
                     INDUSTRIAL COMMUNICATION 
  วิชาบังคับกอน : ไมมี 
                   PREREQUISITE :  NONE 
                    เทคโนโลยีการสื่อสารข้อมูล  เคเบิล ใยแก้วน าแสง และการสื่อสารแบบไร้สาย มาตราฐานการ
สื่อสารข้อมูลในอุตสากรรม  เช่น  RS-232,  RS-485,  TCP/IP,  Modbus,   DNP3,   IEC 60870-5,  AS-
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interface (AS-i), Industrial Ethernet, Fieldbus, DevicNet, Modbus, Profibus PA/DP/FMS, Data 
Highway Plus/DH485, HART 
   Technology of data communication, Cable, Fiber optics and Wireless, Standards 
to industrial communication: RS-232, RS-485, TCP/IP, Modbus, DNP3, IEC 60870-5, AS-interface 
(AS-i), Industrial Ethernet, Fieldbus, DevicNet, Modbus, Profibus PA/DP/FMS, Data Highway 
Plus/DH485, HART. 
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รายการทรัพยากรสนับสนุนการเรียนการสอน 
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เหตุผลการขอปรับปรุงหลักสูตร 
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เหตุผลการขอปรับปรุงแก้ไขหลักสูตร 
การปรับปรุงแก้ไขหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 

สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
ฉบับปี พ.ศ.2559 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
 
 
1. หลักสูตรฉบับดังกล่าวนี้ ได้รับความเห็นชอบจากส านักงานคณะกรรมการการอุดมศึกษา   
 เมื่อวันที่……21 พ.ย. 2551… 
 

2. สภามหาวิทยาลัย/สถาบัน ได้อนุมัติการปรับปรุงแก้ไขครั้งนี้แล้ว ในคราวประชุม 
ครั้งที่……10/2559..…เมื่อวันที่...26.... เดือน....ตุลาคม...... พ.ศ. .....2559........ 
 

3. หลักสูตรปรับปรุงแก้ไขนี้เริ่มใช้กับนักศึกษารุ่นปีการศึกษา  2560  ตั้งแต่ภาคเรียนที่ 1  ปีการศึกษา  2560  
เป็นต้นไป 

4. เหตุผลในการปรับปรุงแก้ไข 
4.1 เพ่ือปรับปรุงให้เนื้อหาของหลักสูตรและรายวิชามีความเหมาะสม 
4.2 เพ่ือให้เป็นไปตามเกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2548  ซึ่งก าหนดให้ทุกหลักสูตรมี

การปรับปรุงหลักสูตรอย่างน้อยทุกๆ 5 ปี 
4.3 เพ่ือให้เป็นไปตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ พ.ศ. 2552 (TQF) 
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5. สาระในการปรับปรุงแก้ไข 
 

แผนการศึกษาของแผน ก แบบ ก 1  และแผน ก แบบ ก 2 หลังการปรับปรุง 
 

หลักสูตร  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2559) 

แผน ก แบบ ก 1 

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หนว่ยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067509        วิทยานิพนธ์ 1                                        6 (0-18-9) 
                      THESIS 1   
01067561        ระเบียบวิธวีิจยั (ไม่นบัหน่วยกิต)                   3 (3-0-6) 
                      RESEARCH METHODOLOGY  
                     รวม                                                  6  

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067511         วิทยานพินธ ์2                                         9 (0-27-14) 
                      THESIS 2   
01067543         สัมมนา 1 (ไม่นับหน่วยกิต)                          1 (0-3-2) 

SEMINAR 1   
รวม                                    9  

ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที ่1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา            หนว่ยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067512        วิทยานิพนธ์ 3                                         9 (0-27-14) 
                      THESIS 3    
01067544        สัมมนา 2    (ไม่นับหน่วยกิต)                       1 (0-3-2) 
                      SEMINAR 2      
                     รวม                                                  9  
 

แผน ก แบบ ก 1 

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา                 หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code           Subject               Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067522     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                             6 (0-18-0) 
                   MASTER THESIS 
01067561     ระเบียบวิธวีิจัย (ไม่นับหน่วยกิต)                     3 (3-0-6) 
                   RESEARCH METHODOLOGY  
                  รวม                                                 6  

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา         ชื่อวิชา               หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code            Subject            Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067522      วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                             9 (0-27-0) 
                    MASTER THESIS 
01067541      สัมมนา 1 (ไม่นับหน่วยกิต)                           1 (0-2-0) 
                    SEMINAR 1   
                   รวม                                   9  

ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที ่1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา          ชื่อวิชา            หนว่ยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code             Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067522       วิทยานิพนธ์มหาบัณฑติ                              9 (0-27-0) 
                     MASTER THESIS  
01067542       สัมมนา 2    (ไม่นับหน่วยกิต)                       1 (0-2-0) 
                     SEMINAR 2      
                    รวม                                                  9  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



105 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2559) 
แผน ก แบบ ก 1 

ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที่ 2 
Second Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา ชื่อวิชา         หนว่ยกิต (บรรยาย-ปฏิบตั-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067515         วิทยานพินธ์มหาบัณฑิต                          12 (0-36-18) 
                      MASTER THESIS  
                     รวม                                12  
         รวมตลอดหลักสูตร                             36  
 
แผน ก แบบ ก 2 

ปีที่ 1 ภาคการศึกษาที ่ 1 
First Year   1st  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา          หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code              Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067505        วิทยานิพนธ์ 1                                     3 (0-9-5)  
                     THESIS 1  
01067561        ระเบียบวิธวีิจยั (ไม่นบัหน่วยกิต)                3 (3-0-6) 
                     RESEARCH METHODOLOGY  
01067xxx        คณิตศาสตร์ขั้นสูง                                  3 (3-0-6) 
                     ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx        วิชาเฉพาะสาขา                                    3 (3-0-6) 
                     SPECIFIC COURSES 
                     รวม                                9  

ปีที่ 1 ภาคการศึกษาที่  2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา          หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code              Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067506       วิทยานิพนธ ์2                                       3 (0-9-5) 
                    THESIS 2 
01067543       สัมมนา 1    (ไม่นับหน่วยกิต)                     1 (0-3-2) 
                     SEMINAR 1   
01067xxx        คณิตศาสตร์ขั้นสูง                                  3 (3-0-6) 
                     ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx        วิชาเฉพาะสาขา                                    3 (3-0-6) 
                     SPECIFIC COURSES 
                    รวม                                 9  

แผน ก แบบ ก 1 
ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที ่2 

Second Year  2nd  Semester 
รหัสวิชา          ชื่อวิชา              หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code             Subject           Credits (Lecture – Lab – Self-learning) Credits (Lecture – Practice) 
01067522       วิทยานิพนธ์มหาบัณฑติ                           12 (0-36-0) 
                     MASTER THESIS  
                    รวม                                12  
        รวมตลอดหลักสตูร                              36  
  
แผน ก แบบ ก 2 

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่ 1 
First Year   1st  Semester 

รหัสวิชา           ชื่อวิชา            หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาด้วยตนเอง) 
Code              Subject          Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067515        วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                          3 (0-9-0)  
                      MASTER THESIS  
01067561         ระเบียบวธิีวิจยั (ไม่นบัหน่วยกิต)                 3 (3-0-6) 
                      RESEARCH METHODOLOGY  
01067xxx         หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                       3 (3-0-6) 
                      ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx         หมวดวิชาเฉพาะสาขา                              3 (3-0-6) 
                      SPECIFIC COURSES 
                     รวม                                  9  

ปีที่ 1  ภาคการศึกษาที ่ 2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา             ชื่อวิชา        หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัต-ิศึกษาดว้ยตนเอง) 
Code                Subject      Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067515          วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                        3 (0-9-0) 
                        MASTER THESIS  
01067541          สัมมนา 1    (ไม่นับหน่วยกิต)                   1 (0-2-0) 
                        SEMINAR 1   
01067xxx           หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                     3 (3-0-6) 
                        ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx           หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                        SPECIFIC COURSES 
                       รวม                                  9  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2559) 

แผน ก แบบ ก 2 

ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่  1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา       ชื่อวิชา          หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code          Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067507    วิทยานิพนธ์ 3                                   3 (0-9-6) 
                 THESIS 3 
01067544    สัมมนา 2  (ไม่นับหน่วยกิต)                       1 (0-3-2) 
                 SEMINAR 2   
01067xxx    วิชาเฉพาะสาขา                                      3 (3-0-6) 
                 SPECIFIC COURSES 
01067xxx    วิชาเฉพาะสาขา                                      3 (2-2-5) 
                 SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                  9  

ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่  2 
Second Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา       ชื่อวิชา          หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code          Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067508    วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                             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 ปริญญาตรีแบบก้าวหน้า 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี  1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา         หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code           Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning)   
01067xxx      หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                     3 (3-0-6) 
                   DVANCED MATHEMATICS 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                 6  
 

แผน ก แบบ ก 2 

ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่  1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา         หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code           Subject       Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067515     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                          3 (0-9-0) 
                   MASTER THESIS  
01067542     สัมมนา 2  (ไม่นับหน่วยกิต)                     1 (0-2-0) 
                   SEMINAR 2   
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                  รวม                                9  

ปีที่ 2 ภาคการศึกษาที่  2 
Second Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา        หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code           Subject      Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067515     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                          3 (0-9-0) 
                   MASTER THESIS 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                   3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเลือก                                   3 (3-0-6) 
                   ELECTIVE COURSES 
                  รวม                                               9  
                  รวมตลอดหลักสูตร                        36 
 
 
 
 
แผน ปริญญาตรีแบบก้าวหน้า 

ปีท่ี 1 ภาคการศึกษาท่ี  1 
First Year  1st  Semester 

รหัสวิชา        ชื่อวิชา         หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code           Subject        Credits (Lecture – Lab – Self-learning)   
01067xxx      หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                     3 (3-0-6) 
                   DVANCED MATHEMATICS 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                            3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                 6  
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลักสูตร  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2559) 
 แผน ปรญิญาตรแีบบก้าวหน้า 

ปีที่ 1 ภาคการศกึษาที่  2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067561      ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต)                       3 (3-0-6) 
                    RESEARCH METHODOLOGY  
01067543      สัมมนา 1  (ไม่นับหน่วยกิต)                            1 (0-3-2) 
                    SEMINAR 1   
01067xxx       หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                            3 (3-0-6) 
                    ADVANCED MATHEMATICS 
                  รวม                                  3  

ภาคฤดรู้อน 
Summer  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                    หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                  Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067505      วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                3 (0-9-5) 
                    MASTER THESIS  
                  รวม                                  3  

ปีที่ 2 ภาคการศกึษาที่  1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067506     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                 3 (0-9-5) 
                   MASTER THESIS  
01067544     สัมมนา 2  (ไม่นับหน่วยกิต)                            1 (0-3-2) 
                   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 

ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที่  2 
Second Year 2nd  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067509     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                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 

แผน ปริญญาตรีแบบกา้วหน้า 

ปีที่ 1 ภาคการศกึษาที่  2 
First Year  2nd  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning)  
01067xxx       หมวดวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                            3 (3-0-6) 
                    ADVANCED MATHEMATICS 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                  รวม                                  6  

 

 

 

 

 

ปีที่ 2 ภาคการศกึษาที่  1 
Second Year  1st  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067515     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                  6 (0-9-0) 
                   MASTER THESIS  
01067561      ระเบียบวิธีวิจัย (ไม่นับหน่วยกิต)                       3 (3-0-6) 
                    RESEARCH METHODOLOGY  
01067541      สัมมนา 1  (ไม่นับหน่วยกิต)                            1 (0-2-0) 
                    SEMINAR 1   
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
01067xxx      หมวดวิชาเฉพาะสาขา                                   3 (3-0-6) 
                   SPECIFIC COURSES 
                   รวม                                  12 

ปีที่ 2  ภาคการศึกษาที่  2 
Second Year 2nd  Semester 

รหัสวิชา         ช่ือวิชา                   หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
Code            Subject                 Credits (Lecture – Lab – Self-learning) 
01067515     วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต                                6 (0-18-0) 
                   MASTER THESIS 
01067542     สัมมนา 2  (ไม่นับหน่วยกิต)                            1 (0-2-0) 
                   SEMINAR 2 
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) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 
 
 
 
 
 

 โครงสร้างหลักสูตรภายหลังการปรับปรุงแก้ไข เมื่อเปรียบเทียบกับโครงสร้างเดิม และเกณฑ์มาตรฐาน
หลักสูตร ระดับบัณฑิตศึกษา  พ.ศ.2548  ของส านักงานคณะกรรมการการอุดมศึกษา ปรากฏดังนี้ 
 

แผน ก แบบ ก 1 
 

 
หมวดวิชา 

เกณฑ์ส านักงาน
คณะกรรมการการอุดมศึกษา 

โครงสร้างเดิม 
จ านวนหน่วยกิต 

โครงสร้างใหม่ 
จ านวนหน่วยกิต 

หมวดวิชาวิทยานิพนธ์ ไม่น้อยกว่า 36 หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 
หมวดวิชาสัมมนา  
(ไม่นับรวมหน่วยกิต) 

- 2  หน่วยกิต 2  หน่วยกิต 

หมวดวิชาบังคับ  
(ระเบียบวิธีวิจัย  
ไม่นับหน่วยกิต)           

- 3  หน่วยกิต 
 

3  หน่วยกิต 
 

 
รวมตลอดหลักสูตร ไม่น้อยกว่า  36  หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 

 
แผน ก แบบ ก 2 

 
หมวดวิชา 

เกณฑ์ส านักงาน
คณะกรรมการการอุดมศึกษา 

โครงสร้างเดิม 
จ านวนหน่วยกิต 

โครงสร้างใหม่ 
จ านวนหน่วยกิต 

หมวดวิชาวิทยานิพนธ์ ไม่น้อยกว่า 12 หน่วยกิต 12  หน่วยกิต 12  หน่วยกิต 
หมวดวิชาสัมมนา รายวิชาไม่น้อยกว่า  

12  หน่วยกิต 
2  หน่วยกิต 

(ไม่นับหน่วยกิต) 
2  หน่วยกิต 

(ไม่นับหน่วยกติ) 
หมวดวิชาบังคับ 24 หน่วยกิต 6  หน่วยกิต 
     ระเบียบวิธีวิจัย            
 
     กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง     
     (เลือกเรียน 2 วิชา) 
     กลุ่มวิชาเฉพาะสาขา 
 
     กลุ่มวิชาเลือก 

3  หน่วยกิต 
   (ไม่นับหน่วยกิต)    
   6  หน่วยกิต 

 
12  หน่วยกิต 

(เลือกเรยีน 4 วิชา) 
6  หน่วยกิต 

 
- 
 
- 

3  หน่วยกิต 
(ไม่นับหน่วยกิต)  
6  หน่วยกิต 

 
- 
 
- 

หมวดวิชาบังคับเลือก 18  หน่วยกิต 
     กลุ่มวิชาเฉพาะสาขา 
 
     กลุ่มวิชาเลือก 

12  หน่วยกิต
(เลือกเรยีน 4 วิชา) 

6  หน่วยกิต 
รวมตลอดหลักสูตร ไม่น้อยกว่า  36  หน่วยกิต 36  หน่วยกิต 36 หน่วยกิต 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

 
 

   ตารางเปรียบเทียบการปรับปรุงหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมการวัดคุม 
หลักสูตรใหม่  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2559) เหตุผลในการปรับปรุง 

แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์  36  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067509 - 01067510   
                วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต         6 (0-18-9) 
     MASTER THESIS  
01067511 - 01067514  
                วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต         9 (0-27-14) 
    MASTER THESIS  
01067515 - 01067517    
                 วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต      12 (0-36-18)  
                MASTER THESIS 
  

หมวดวิชาสัมมนา   2 หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

01067543  สัมมนา1                            1 (0-3-2) 
    SEMINAR 1  
01067544  สัมมนา 2                           1 (0-3-2) 
    SEMINAR 2  
 

หมวดวิชาบังคับ   3  หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

แผน ก แบบ ก 2 และ แผน ปริญญาตรีก้าวหน้า 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์  12  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067505 - 01067508   
                วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต          3 (0-9-5) 
     MASTER THESIS  
01067509 - 01067510  
                วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต          6 (0-18-9) 
     MASTER THESIS  
 
 
หมวดวิชาสัมมนา   2 หน่วยกิต(ไม่นับหน่วยกิต) 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067543   สัมมนา1                           1 (0-3-2) 
     SEMINAR 1  
01067544   สัมมนา 2                          1 (0-3-2) 
     SEMINAR 2 
 

แผน ก แบบ ก 1 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์  36  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067522   วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต      36 (0-108-0) 
     MASTER THESIS  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมวดวิชาสัมมนา   2 หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

หมวดวิชาบังคับ   3  หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

แผน ก แบบ ก 2 และ แผน ปริญญาตรีก้าวหน้า 
หมวดวิชาวิทยานิพนธ์  12  หน่วยกิต 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067518   วิทยานิพนธ์มหาบัณฑิต       12 (0-36-0) 
     MASTER THESIS  

 
 
 
 
 
 

หมวดวิชาสัมมนา   2 หน่วยกิต(ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

เแผน ก แบบ ก 1 
 
 
เ ป ลี่ ย น แ ล ะ แ ก้ ไ ข ร หั ส
รายวิชาในหมวดวิทยานิพนธ์
จาก 9 รายวิชาเป็น 1 
รายวิชา เพื่อเปิดโอกาสให้
นักศึกษาระดับปริญญาโท 
สามารถเลือกเรียนโดยท า
วิ จั ย อ ย่ า ง อิ ส ร ะ แ ล ะ
เหมาะสม 
 
 
คงหมวดวิชาสัมมนาเป็น 
ไม่นับหน่วยกิตและใช้รหัส 
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 
 
 
 

คงวิชาระเบียบวิธีวิจัยโดย                                   
ไม่นับหน่วยกิตและใช้รหัส
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 
 
 
 
เ ป ลี่ ย น แ ล ะ แ ก้ ไ ข ร หั ส
รายวิช า  ในหมวด
วิทยานิพนธ์จาก 6 รายวิชา
เป็น 1 รายวิชา เพื่อเปิด
โอกาสให้ นัก ศึกษาระดับ
ปริญญาโท สามารถเลือก
เรียนในหมวดวิทยานิพนธ์ได้
อย่างอิสระและเหมาะสม 
 
คงหมวดวิชาสัมมนาเป็น 
ไม่นับหน่วยกิตและใช้รหัส 
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 

 



110 มคอ.2 

 

วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลกัสูตรใหม่  (พ.ศ.2554)  หลกัสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2559) เหตุผลในการปรับปรุง 
หมวดวิชาบังคับ   3  หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067561  ระเบียบวิธีวิจัย                     3 (3-0-6) 
                RESEARCH METHODOLOGY 
 
 

หมวดวิชาบังคับ   3  หน่วยกิต (ไม่นับหน่วยกิต) 
หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 

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

 
คงวิชาระเบียบวิธีวิจัยโดย                                   
ไม่นับหน่วยกิตและใช้รหัส
เดียวกับ แผน ก แบบ ก1 
 

กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง  
เลือกเรียน 2 วิชา รวม  6  หน่วยกิต   จากวิชาต่อไปนี้ 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067111  คณิตศาสตร์วิเคราะห์             3 (3-0-6)  
                MATHEMATICAL ANALYSIS 
01067112  การวิเคราะห์เมตริกซ์             3 (3-0-6) 
                MATRIX ANALYSIS 
01067113  คณิตศาสตร์ประยุกต์             3 (3-0-6) 
                APPLIED MATHEMATICS 
01067114  ตัวแปรสุ่มและกระบวนการ      3 (3-0-6) 
                RANDOM VARIABLES  AND PROCESSES 
01067115  การวิเคราะห์ฟังก์ชัน              3 (3-0-6) 
                FUNCTIONAL ANALYSIS 
01067116  วิธีการค านวณเชิงเลข             3 (3-0-6) 
                COMPUTATIONAL METHODS 
 
 
หมวดวิชาบังคับเลือก  18 หน่วยกิต 
กลุ่มวิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา 
เลือกเรียน  4 วิชา  รวม  12  หน่วยกิต  
 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067121  การวิเคราะห์ระบบเชิงเส้น         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  ระบบควบคุมแบบกระจายส่วน    3 (3-0-6) 
                DISTRIBUTED CONTROL SYSTEMS 
01067128  ระบบโรงงานอุตสาหกรรม         3 (3-0-6) 
                อัตโนมัติ 
                FACTORY AUTOMATION 
01067130  การประยุกต์ใช้งานของ             3 (3-0-6) 
                พีแอลซีขั้นสูง 
                ADVANCED PLC APPLICATIONS 
01067132  ทรานสดิวเซอร์ในงานอุตสาหกรรม 3 (3-0-6) 
                INDUSTRIAL TRANSDUCERS 

กลุ่มวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง  
เลือกเรียน 2 วิชา  รวม  6  หน่วยกิต   จากวิชาต่อไปนี้ 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067111   คณิตศาสตร์วิเคราะห์             3 (3-0-6)  
                 MATHEMATICAL ANALYSIS 
01067112   การวิเคราะห์เมตริกซ์             3 (3-0-6) 
                 MATRIX ANALYSIS 
01067113   คณิตศาสตร์ประยุกต์             3 (3-0-6) 
                 APPLIED MATHEMATICS 
01067114   ตัวแปรสุ่มและกระบวนการ      3 (3-0-6) 
                 RANDOM VARIABLES  AND PROCESSES 
01067115   การวิเคราะห์ฟังก์ชัน              3 (3-0-6) 
                 FUNCTIONAL ANALYSIS 
01067116   วิธีการค านวณเชิงเลข             3 (3-0-6) 
                 COMPUTATIONAL METHODS 
 
 
หมวดวิชาบังคับเลือก  18 หน่วยกิต 
กลุม่วิชาบังคับเลือกเฉพาะสาขา 
เลือกเรียน  4 วิชา  รวม  12  หน่วยกิต  
 

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067121  การวิเคราะห์ระบบเชิงเส้น         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 
01067235  ระบบควบคุมแบบกระจายส่วน    3 (3-0-6) 
                DISTRIBUTED CONTROL SYSTEMS 
01067236  ระบบโรงงานอุตสาหกรรม         3 (3-0-6) 
                อัตโนมัติ  
                FACTORY AUTOMATION 
01067237  การประยุกต์ใช้งานของ             3 (3-0-6) 
                พีแอลซีขั้นสูง 
                ADVANCED PLC APPLICATIONS 
01067132  ทรานสดิวเซอร์ในงานอุตสาหกรรม 3 (3-0-6) 
                INDUSTRIAL TRANSDUCERS 

 
 
คงวิชาคณิตศาสตร์ขั้นสูง                                   
และใช้รหัสเดียวกับ แผน ก 
แบบ ก2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
ย้ ายและ เปลี่ ยนรหัสวิชา 
0106127 เป็น 0106235, 
0106128 เป็น 0106236, 
0106129 เป็น 0106237 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลักสูตรใหม่  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ. 2559) เหตุผลในการปรับปรุง 
01067144  การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง  3 (3-0-6) 
                REAL TIME IMAGE PROCESSIGN 
01067135  การตรวจจับระยะไกล              3 (2-2-5) 
                REMOTE SENSING 
01067137  การมองเห็นของคอมพิวเตอร์     3 (2-2-5) 
                COMPUTER VISION 
01067142  การวัดคุมเสมือนขั้นสูง             3 (2-2-5) 
                ADVANCED VIRTUAL  
                INSTRUMENTATION 
01067143  ระบบฝังตัว                          3 (2-2-5) 
                EMBEBDED SYSTEMS 
01067183  ระบบอัจฉริยะและการควบคุม    3 (3-0-6) 
                แบบฟัซซ่ี 
                INTELLIGENT SYSTEM AND  
                FUZZY CONTROL 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
กลุ่มวิชาเลือก 
เลือกเรียน  2 วิชา  รวม  6  หน่วยกิต  

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067214  กระบวนการประมวลสัญญาณ   3 (3-0-6) 
                แบบไม่ต่อเน่ือง 
                DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
01067218   คอมพิวเตอร์กราฟฟิก                3 (3-0-6) 
                 COMPUTER GRAPHICS 
01067228   เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของ             3 (3-0-6) 
                 วิศวกรรมการวัดคุม 
                 SELECTED TOPICS IN  
                 INSTRUMENTATION ENGINEERING 
01067229   การควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์         3 (3-0-6) 
                 HARD DISK DRIVE CONTROL  

01067144  การประมวลผลภาพแบบเวลาจริง 3 (3-0-6) 
                REAL TIME IMAGE PROCESSIGN 
 
 
01067238  การมองเห็นของคอมพิวเตอร์     3 (3-0-6) 
                COMPUTER VISION 
01067148  การวัดคุมเสมือนขั้นสูง            3 (3-0-6) 
                ADVANCED VIRTUAL  
                INSTRUMENTATION 
01067149  ระบบฝังตัว                          3 (3-0-6) 
                EMBEBDED SYSTEMS 
01067234  ระบบอัจฉริยะและการควบคุม    3 (3-0-6) 
                แบบฟัซซ่ี 
                INTELLIGENT SYSTEM AND  
                FUZZY CONTROL 
01067153  ทฤษฎีและการประยุกต์ตัวตรวจรู้                   
                ต าแหน่งเชิงเส้น                     3 (3-0-6) 
                THEORY AND APPLICATION OF  
                LINEAR POSITION SENSORS 
01067154  ระบบเซ็นเซอร์อัจฉริยะ             3 (3-0-6) 
               INTELLIGENT SENSOR SYSTEM 
01067156  วิศวกรรมความน่าเชื่อถือ            3 (3-0-6) 

   RELIABILITY ENGINEERING 
01067157   ระบบวัดคุมนิรภัย                   3 (3-0-6) 
                 SAFETY INSTRUMENTED SYSTEM 
01067158   การบริหารจัดการสัญญาณเตือนภัยส าหรับ 
                 การควบคุมกระบวนการ           3 (3-0-6) 
      ALARM MANAGEMENT FOR PROCESS  
                  CONTROL 
 
กลุ่มวิชาเลือก 
เลือกเรียน  2 วิชา  รวม  6  หน่วยกิต  

หน่วยกิต (บรรยาย-ปฏิบัติ-ศึกษาด้วยตนเอง) 
01067155  กระบวนการประมวลสัญญาณ   3 (3-0-6) 
                แบบไม่ต่อเน่ือง 
                DISCRETE SIGNAL PROCESSING 
 
 
01067228   เร่ืองคัดสรรในเร่ืองของ             3 (3-0-6) 
                 วิศวกรรมการวัดคุม 
                 SELECTED TOPICS IN  
                 INSTRUMENTATION ENGINEERING 
01067229   การควบคุมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์         3 (3-0-6) 
                 HARD DISK DRIVE CONTROL  

 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067135, 
01067137, 01067142, 
และ 01067143 
เปลี่ ยนกระบวนการสอน 
จากเดิมมีปฏิบัต(ิ2-2-5) 
ในวิชาเป็นไม่มีปฏิบัติในวิชา 
(3-0-6) แล้วก าหนดรหัสวิชา
ใ ห ม่ เ ป็ น  0 1 0 6 7 238, 
01067148 และ 01067149 
เปลียนรหัสวิชา01067183 
เป็น 01067234 
 
 
เพิ่มรายวิชา  
01067153, 01067154, 
01067156,     01067157, 
01067158 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ย้ ายและ เปลี่ ยนรหัสวิชา 
0106214 เป็น 0106155 
 
ยกเลิกรายวิชา 01067218 
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วศ.ม.(วิศวกรรมการวัดคุม) ภาควิชาวิศวกรรมการวัดและควบคุม คณะวิศวกรรมศาสตร์ สจล. 

หลักสูตรใหม่  (พ.ศ.2554) หลักสูตรปรับปรุง (พ.ศ.2559) เหตุผลในการปรับปรุง 
01067230   การวัดและทดสอบแบบไม่ท าลาย 3 (3-0-6) 
              NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT  
                AND  TESTING 
01067231   การสอบเทียบเคร่ืองมือวัดชั้นสงู   3 (3-0-6) 
              ADVANCED INSTRUMENT  
                CALIBRATION 
01067232   เครือข่ายเซนเซอร์และ            3 (3-0-6) 
                การรวมข้อมูล 
               SENSOR NETWORK AND 
                DATA FUSION 
01067233   วิศวกรรมหุ่นยนต์                  3 (3-0-6) 
                 ROBOTIC ENGINEERING  
 
 

01067150   การวัดและทดสอบแบบไม่ท าลาย 3 (3-0-6) 
              NON DESTRUCTIVE MEASUREMENT  
                AND  TESTING 
01067151   การสอบเทียบเคร่ืองมือวัดชั้นสงู   3 (3-0-6) 
              ADVANCED INSTRUMENT  
                CALIBRATION 
01067152   เครือข่ายเซนเซอร์และ            3 (3-0-6) 
                การรวมข้อมูล 
              SENSOR NETWORK AND 
                DATA FUSION 
01067233   วิศวกรรมหุ่นยนต์                  3 (3-0-6) 
                 ROBOTIC ENGINEERING  
01067239  การสื่อสารข้อมูลในงาน            3 (3-0-6) 
                อุตสาหกรรม 
                INDUSTRIAL COMMUNICATION 
 

ย้ ายและ เปลี่ ยนรหัสวิ ช า 
016230 เป็น 0106150, 
016231 เป็น 0106151, 
016232 เป็น 0106152, 
 
 
 
 
 
 
 
 
เพิ่มรายวิชาในกลุ่มวิชา 
เฉพาะสาขา คือ  
  01067239 
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ภาคผนวก ช 
 

รายนามคณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร 
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