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คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุร ี

กระทรวงการอดุมศึกษา วิทยาศาสตร์ วิจัยและนวัตกรรม 
 



ค าน า 
 

คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม  ได้พัฒนาหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรม
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วิชาชีพวิศวกรรม กรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาแห่งชาติ พ.ศ. 2558 แผนอุดมศึกษาระยะยาว 
15 ปี ฉบับที่ 2 (พ.ศ. 2551-2565) และแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติฉบับที่ 12 (พ.ศ.2559-
2564) รวมทั้งสนองต่อความต้องการของหน่วยงานทั้งภาครัฐบาลและเอกชนตามเทคโนโลยีที่เปลี่ยนไป
อย่างรวดเร็ว  มีวัตถุประสงค์เพ่ือผลิตมหาบัณฑิตที่มีความรู้ ความช านาญ สามารถปฏิบัติงานในหน้าที่
วิศวกรสาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ พร้อมทั้งมีคุณธรรม จริยธรรม ปฏิบัติตามจรรยาบรรณวิชาชีพ 
สอดคล้องกับการพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมของประเทศ 

คณะกรรมการพัฒนาหลักสูตร  คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม หวังเป็นอย่างยิ่งว่าหลักสูตรฉบับนี้
จะมีประสิทธิภาพในการผลิตมหาบัณฑิตสาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ ที่มีคุณภาพคุณลักษณะที่พึง
ประสงค์ตามความต้องการของตลาดแรงงานและสังคม อันจะน าไปสู่การพัฒนาประเทศชาติที่ยั่งยืนต่อไป 
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ประเมินผลการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา  พ.ศ. 2559 
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หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑติ  
สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

หลักสูตรนานาชาต ิ
หลักสูตรใหม่ พ.ศ. 2563 

ชื่อสถาบันอุดมศึกษา        มหาวิทยาลัยเทคโนโลยรีาชมงคลธัญบุรี 

คณะ/ภาควิชา/สาขาวิชา       คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
 

หมวดที ่1 ข้อมูลทัว่ไป 
1. ชื่อหลักสูตร 
        ภาษาไทย:              หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต  

                        สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ (หลักสูตรนานาชาติ) 
ภาษาอังกฤษ:  Doctor of Engineering Program in Mechatronics Engineering 

                        (International Program) 

2. ชื่อปริญญาและสาขาวิชา 
 ชื่อเต็ม (ไทย):        วิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต (วิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์) 
 ชื่อย่อ (ไทย):         วศ.ด. (วศิวกรรมเมคคาทรอนิกส์) 
 ชื่อเต็ม (อังกฤษ):    Doctor of Engineering (Mechatronics Engineering) 
 ชื่อย่อ (อังกฤษ):     D.Eng. (Mechatronics Engineering) 
3. วิชาเอก 

 - 

4. จ านวนหน่วยกิตที่เรียนตลอดหลักสูตร 
      51 หน่วยกิต  

5. รูปแบบของหลักสูตร 
5.1 รูปแบบ 

หลักสูตรระดับปริญญาเอก    
แบบที่ 2.1 หลักสูตร 3 ปี 

5.2 ภาษาที่ใช้ 
ภาษาอังกฤษ 
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5.3 การรับเข้าศึกษา 
รับนักศึกษาไทย และนักศึกษาต่างประเทศทีส่ามารถใช้ภาษาอังกฤษได ้ 

5.4 ความร่วมมือกับสถาบันอ่ืน 
เป็นหลักสูตรเฉพาะของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรีที่จัดการเรียนการสอนโดยตรง 

5.5 การให้ปริญญาแก่ผู้ส าเร็จการศึกษา 
ให้ปริญญาเพียงสาขาวิชาเดียว 

6.  สถานภาพของหลักสูตรและการพิจารณาอนุมัติ/เห็นชอบหลักสูตร 

             หลักสูตรใหม่ พ.ศ. 2563     หลักสูตรปรับปรุง พ.ศ. ... 
 สภาวิชาการ เห็นชอบในการน าเสนอหลักสูตรต่อสภามหาวิทยาลัยฯ ในการประชุม 
 ครั้งที่ 5/2562  วันที่ 2 พฤษภาคม พ.ศ. 2562 
 สภามหาวิทยาลัยฯให้ความเห็นชอบหลักสูตร ในการประชุม ครั้งที่ 8/2562 วันที่ 28 

สิงหาคม พ.ศ. 2562 
 เปิดสอน ภาคการศึกษาที่ 1 ปีการศึกษา 2563 

 สภามหาวิทยาลัยฯ พิจารณาให้ความเห็นชอบการปรับปรุงเปลี่ยนแปลงอาจารย์
ผู้รับผิดชอบหลักสูตรและอาจารย์ประจ าหลักสูตร ในการประชุม ครั้งที่ 10/2564 วันที่ 
29 กันยายน พ.ศ. 2564 

7.  ความพร้อมในการเผยแพร่หลักสูตรคุณภาพและมาตรฐาน 
     หลักสูตรจะได้รับการเผยแพร่ว่าเป็นหลักสูตรที่มีคุณภาพและมาตรฐานตามกรอบมาตรฐานคุณวุฒิ
ระดับอุดมศึกษา พ.ศ. 2552 ในปีการศึกษา 2565 

8.  อาชีพที่สามารถประกอบได้หลังส าเร็จการศึกษา 
1. นักวิจัยและถ่ายทอดเทคโนโลยีในภาครัฐและเอกชน 
2. นักวิชาการและอาจารย์ในสถาบันการศึกษา 
3. วิศวกรผู้ดูแลระบบการผลิตอัตโนมัติ หุ่นยนต์และระบบการผลิตสมัยใหม่ 
4. ประกอบอาชีพอิสระ ออกแบบและสร้างระบบอัตโนมัติและหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
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9.  ชื่อ-สกุลต าแหน่ง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 

ล าดับ ชื่อ-นามสกุล 
ต าแหน่ง
วิชาการ 

 
คุณวุฒิ - สาขาวิชา ส าเร็จจาก ปีที่จบ 

1 นายเดชฤทธิ ์ 
มณีธรรม* 

รอง
ศาสตราจารย ์
(วิศวกรรม
เมคคาทรอ

นิกส์) 

ปร.ด. 
 
D.Eng. 
ค.อ.ม. 
  
อส.บ. 

(วิศวกรรมไฟฟ้าและ
คอมพิวเตอร์) 
(Mechatronics) 
(เครื่องกล) 
 
(เทคโนโลยีขนถ่าย
วัสดุ)  

มหาวิทยาลัยมหาสารคาม 
 
Asian Institute of Technology 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
พระนครเหนือ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้า
พระนครเหนือ 

2561 
 
2553 
2538 

 
2532 

2 นายปัญญา 
มินยง 
 

รอง
ศาสตราจารย ์
(วิศวกรรม
เมคคาทรอ

นิกส์) 

D.Eng.  
 
M.Eng.  
 
อส.บ.  

(System Control) 
 
(System Control) 
 
(เทคโนโลยีการวัดคุม
ทางอุตสาหกรรม) 

Toyohashi University of 
Technology 
Toyohashi University of 
Technology  
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจา้
คุณทหารลาดกระบัง 

2547 
 

2542 
 

2535 

3 นายวพิุธ 
ตุวยานนท ์

อาจารย ์ D.Eng. 
M.Eng. 
 
วศ.บ. 

(Mechatronics) 
(Mathematics) 
 
(วิศวกรรมเครื่องกล) 

Asian Institute of Technology (AIT) 
Asian Institute of Technology  
(AIT) 
จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย  

2561 
2552 

 
2549 

 

หมายเหต ุ* ประธานหลักสูตร 
 

10.  สถานที่จัดการเรียนการสอน 
      คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรมและคณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

 

11. สถานการณ์ภายนอกหรือการพัฒนาที่จ าเป็นต้องน ามาพิจารณาในการวางแผนหลักสูตร 
11.1 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางเศรษฐกิจ 

 หลักสูตรสาขาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์นี้พัฒนาขึ้นโดยการวิเคราะห์ประเด็นและแนวโน้ม
จากแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติฉบับที่ 12 (พ.ศ.2560-2564) โดยเฉพาะที่กล่าวถึง
สถานการณ์เปลี่ยนแปลงที่มีผลต่อการพัฒนาประเทศ การเปลี่ยนแปลงภายในประเทศ การเปิด
เศรษฐกิจเสรี ความท้าทายของเทคโนโลยีใหม่ๆ และประเทศไทยก าลังเข้าสู่ประเทศอุตสาหกรรม 4.0 
ดังนั้นจึงมีการประเมินความเสี่ยงในหลายมิติที่สัมพันธ์กับแนวทางการพัฒนาประเทศในอนาคต น ามา
ซึ่งโครงสร้างหลักสูตร รายวิชา และเนื้อหาวิชาที่สอดรับกับยุทธศาสตร์การพัฒนาประเทศด้าน
เศรษฐกิจ-อุตสาหกรรม/ฐานการผลิตที่เป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อมและยั่งยืน และสอดคล้องกับแผนพัฒนา
อุตสาหกรรม ระยะ 20 ปี (พ.ศ. 2555 - 2574) 

 พัฒนาการของเศรษฐกิจโลกแบบหลายศูนย์กลางส่งผลกระทบโดยตรงต่อภูมิภาคเอเซีย 
โดยเฉพาะกลุ่มประเทศอุตสาหกรรมใหม่ อาทิ ฮ่องกง เกาหลี สิงค์โปร์ ไต้หวัน และกลุ่มประเทศ
อาเซียนที่มีแนวโน้มเป็นศูนย์กลางการผลิตสินค้าอุตสาหกรรมโลก ขณะเดียวกันกับนโยบายการเปิด
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ประเทศของจีน รัสเซีย และพลวัตรการขยายตัวของบราซิลและอินเดีย สถานการณ์เหล่านี้ล้วนส่งผล
กระทบต่อการพัฒนาเศรษฐกิจของไทย จึงจ าเป็นต้องเตรียมความพร้อมในหลายด้านโดยเฉพาะการ
พัฒนาทรัพยากรมนุษย์และการพัฒนากลไกต่างๆ  

การเปลี่ยนแปลงสภาวะด้านเศรษฐกิจกระทบต่ออัตราการขยายตัวและเสถียรภาพทาง
เศรษฐกิจของประเทศไทยอย่างชัดเจน แม้นักวิเคราะห์จะสรุปว่าภาคอุตสาหกรรมเป็นภาคการผลิตที่มี
บทบาทสูง แต่ด้วยระบบเศรษฐกิจของไทยที่ยังคงมีความอ่อนแอด้านปัจจัยสนับสนุนในส่วนของ
วิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี นอกจากนี้ เศรษฐกิจไทยพ่ึงพาเศรษฐกิจภายนอกประเทศ ทั้งการส่งออก
สินค้า การลงทุน และการน าเข้าเทคโนโลยี/เครื่องจักรในการผลิตรวมถึงพลังงานจากต่างประเทศ    
ท าให้เกิดความอ่อนไหวต่อความผันผวนของเศรษฐกิจโลกและปัจจัยแวดล้อมที่เปลี่ยนแปลงไป 

 การพัฒนาเศรษฐกิจโดยเฉพาะภาคอุตสาหกรรมการผลิตของประเทศอย่างยั่งยืนจ าเป็นต้อง
พัฒนาทรัพยากรมนุษย์ที่เข้าถึงและเข้าใจงานวิจัยเพ่ือพัฒนาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีที่ใช้เป็นแรง
ขับเคลื่อนส าคัญในการพัฒนาประเทศ และส่งเสริม/ผลักดันให้อุตสาหกรรมการผลิตในประเทศ
ปรับเปลี่ยนจากมุ่งเน้นการใช้ทรัพยากรธรรมชาติ เงินทุน และแรงงานที่มีผลิตภาพต่ า สู่การใช้ความรู้
และความช านาญด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี อีกทั้งสนับสนุนการประกอบการของวิสาหกิจขนาด
กลางและขนาดย่อม เพ่ือมุ่งเน้นการยกระดับคุณภาพคน การสร้างองค์ความรู้ การพัฒนาวิทยาศาสตร์ 
เทคโนโลยี นวัตกรรมและความคิดสร้างสรรค์ให้เป็นพลังขับเคลื่อนการพัฒนาเศรษฐกิจของไทย 
 สถานการณ์การพัฒนาวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิจัย และนวัตกรรมของประเทศ ได้ รับการ
ยกระดับดีขึ้นจากการผนึกก าลังของหน่วยงานด้านวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิจัย และนวัตกรรม และ 
เชื่อมโยงให้เกิดความมั่นใจของภาคธุรกิจเอกชน แต่ยังคงอยู่ในระดับต่ าเมื่อเปรียบเทียบกับกลุ่ม
ประเทศท่ีมีรายได้สูง ตลอดช่วงระยะเวลา 14 ปีที่ผ่านมา (2543-2556) ค่าเฉลี่ยการลงทุนด้านการวิจัย
และพัฒนาต่อ GDP ยังคงอยู่ในระดับร้อยละ 0.27 ต่อ GDP โดยในปี 2556 (ข้อมูลล่าสุด) ประเทศไทย
มีการลงทุนด้านการวิจัยและพัฒนาเพ่ิมขึ้นเป็นร้อยละ 0.48 ต่อ GDP โดยเป็นการลงทุนวิจัยและ
พัฒนาจากภาครัฐประมาณร้อยละ 53 และจากภาคเอกชนประมาณร้อยละ 47 ขณะที่ประเทศที่พัฒนา
แล้ว เช่น เกาหลีใต้ ญี่ปุ่น สหรัฐอเมริกา ออสเตรเลีย มีค่าใช้จ่ายเพ่ือการวิจัยและพัฒนาอยู่ที่ร้อยละ 
4.03, 3.35 , 2.79, และ 2.27 ต่อ GDP ในปี 2555 ตามล้าดับ ขณะเดียวกันบุคลากรด้านการวิจัยและ
พัฒนาของประเทศยังมีจ านวนไม่เพียงพอ ต่อการส่งเสริมการพัฒนาวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี วิจัย และ
นวัตกรรมในระดับก้าวหน้า โดยในปี 2556 บุคลากรด้านการวิจัยและพัฒนามีจ านวน 11 คนต่อ
ประชากร 10,000 คน ซึ่งเมื่อเปรียบเทียบกับประเทศพัฒนาแล้ว ส่วนใหญ่จะอยู่ที่ระดับ 20-30 คนต่อ
ประชากร 10,000 คน 

11.2 สถานการณ์หรือการพัฒนาทางสังคมและวัฒนธรรม 
   การรวมตัวของกลุ่มประเทศและก่อก าเนิดประชาคมเศรษฐกิจอาเซียน (ASEAN Economic 

Community : AEC) ที่มีประชากรรวมกันประมาณ 600 ล้านคน และหากรวม ASEAN +3 (ประเทศ
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จีน ญี่ปุ่น และเกาหลีใต้) จะขยายจ านวนประชากรมากถึง 2,000 ล้านคน หมายถึงตลาดขนาดใหญ่ที่
เป็นที่หมายปองของผู้ผลิตทั่วโลก  

   การ เคลื่ อนย้ ายแรงงานเสรีตามข้อตกลงยอมรับ ร่ วมกัน  (Mutual Recognition 
Arrangement : MRA) ด้านบริการวิศกรรม หมายรวมถึงการเคลื่อนย้ายนักวิชาชีพ แรงงานเชี่ยวชาญ 
และผู้มีความสามารถพิเศษที่มีคุณสมบัติ/ได้รับใบอนุญาตจากหน่วยงานกลางภายในกลุ่มประเทศ
อาเซียนจะส่งผลการกระทบโดยตรงต่ออัตราการแข่งขันในการประกอบอาชีพและการเจริญเติบโตใน
หน้าที่การงานของวิศวกรไทย การเตรียมความพร้อมเพ่ือสร้างความได้เปรียบให้กับวิศวกรไทยในการ
แข่งขันกับแรงงานเสรีที่จะเคลื่อนย้ายเข้ามาในประเทศ อีกทั้งการท าความเข้าใจและปลูกฝังถึง
ประเพณี วัฒนธรรม ความเชื่อ ศาสนา สามัญส านึกต่อส่วนรวม และปัญหาทางสังคมอ่ืนๆ เพ่ือให้
วิศวกรไทยสามารถท างานร่วมกับวิศวกรข้ามชาติเพ่ือประโยชน์ต่อการพัฒนาโลกอย่างยั่งยืน สันติสุข 
และเป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อมเป็นสิ่งเร่งด่วนที่ต้องด าเนินการอย่างปฏิเสธไม่ได้ 
             การปรับเปลี่ยนที่รวดเร็วด้านเทคโนโลยีและนวัตกรรมส่งผลให้เกิดการเปลี่ยนแปลง        ใน
รูปแบบการผลิตและการค้าที่มีการใช้เทคโนโลยีมาช่วยในการเพ่ิมประสิทธิภาพการผลิต การพาณิชย์ 
อิเล็กทรอนิกส์กลายเป็นรูปแบบการค้าที่มีบทบาทมากขึ้น มีการยกระดับกระบวนการผลิตแบบ
อัตโนมัติไปสู่การใช้เทคโนโลยีที่ผสมผสานระหว่าง Information Technology กับ Operational 
Technology หรือที่เรียกว่า Internet of Things (เทคโนโลยีอินเตอร์เน็ตที่เชื่อมอุปกรณ์และเครื่องมือ
ต่างๆ เช่น โทรศัพท์มือถือ รถยนต์ ตู้เย็น โทรทัศน์ และอ่ืนๆ เข้าไว้ด้วยกัน) เพ่ือผลิตสินค้าตามความ
ต้องการของผู้บริโภครายบุคคลมากยิ่งขึ้น โดยหากภาคการผลิตที่ปรับตัวตามการเปลี่ยนแปลงของ
เทคโนโลยีไม่ทัน ขาดการลงทุนด้านการวิจัยและพัฒนา และนวัตกรรม จะท าให้ความสามารถในการ
แข่งขันลดลง 

12. ผลกระทบจากข้อ 11 ต่อการพัฒนาหลักสูตรและความเกี่ยวข้องกับพันธกิจของมหาวิทยาลัย 
     12.1  การพัฒนาหลักสูตร 
 หลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษาสาขาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์นี้พัฒนาขึ้นจากการวิเคราะห์
ประเด็นปัญหาและสภาพแวดล้อมในทุกมิติ เพ่ือมุ่งเน้นการพัฒนาดุษฎีบัณฑิตให้มีความรู้ความสามารถ
ถูกต้องตามหลักวิชาการ สามารถประกอบอาชีพด้วยจรรยาบรรณอันพึงประสงค์ ท างานร่ วมกับผู้อ่ืน/
วิศวกรข้ามชาติด้วยสามัญส านึกต่อส่วนรวมระดับสากล สามารถประยุกต์หลักวิชาการก่อก าเนิด
แนวคิดในการออกแบบ วิจัย และพัฒนาต่อยอดองค์ความรู้ อีกทั้งสามารถสร้างนวัตกรรมทดแทนการ
น าเข้าและปรับปรุงประสิทธิภาพของเครื่องจักร/กระบวนการผลิตได้อย่างเหมาะสมกับการขยายตัว
ของภาคอุตสาหกรรมในประเทศบนหลักการพัฒนาที่เป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อมและยั่งยืนพร้อมทั้งการ
เตรียมความพร้อมด้านบุคลากรเพ่ือรองรับการเป็นประเทศอุตสาหกรรม 4.0 โดยโครงสร้างหลักสูตร
ประกอบด้วยกลุ่มวิชาและรายวิชาที่มีความเหมาะสมกับระดับการศึกษา มีเนื้อหาวิชาครอบคลุมองค์
ความรู้ที่จ าเป็นและเพียงพอต่อการประกอบอาชีพในอนาคตอย่างแข่งขันได้ อีกทั้งส่งเสริมให้เกิดการ
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พัฒนาวิชาการสู่งานวิจัย/สร้างนวัตกรรมสนองตอบทิศทางการพัฒนาประเทศรวมถึงเคลื่อนย้ายสู่การ
ท างานในต่างประเทศได ้
     12.2  ความเกี่ยวข้องกับพันธกิจของมหาวิทยาลัย 
 มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี เป็นมหาวิทยาลัยด้านวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี 
มุ่งเน้นการผลิตดุษฎีบัณฑิตภาคอุตสาหกรรม มีวัตถุประสงค์ให้การศึกษา ส่งเสริมวิชาการและวิชาชีพ
ชั้นสูงที่เน้นการปฏิบัติงาน การใช้เทคโนโลยีสมัยใหม่ และการด าเนินงานวิจัยอย่างสม่ าเสมอ ประกอบ
กับความพร้อมในสภาวการณ์ปัจจุบัน การผลักดันพันธกิจการผลิตบัณฑิตและสร้างสรรค์งานวิจัย/
นวัตกรรมเพ่ือก้าวขึ้นสู่ระดับบัณฑิตศึกษาจึงเป็นสิ่งสมควรและจ าเป็นต่อการเตรียมความพร้อมด้าน
ทรัพยากรมนุษย์อันเป็นหนึ่งในกลไกส าคัญต่อการพัฒนาภาคอุตสาหกรรมของประเทศเพ่ือเข้าสู่
ประเทศอุตสาหกรรม 4.0 และเข้าสู่การเป็นประเทศเศรษฐกิจดิจิตอล ซึ่งจะช่วยเสริมสร้างความ
เข้มแข็งต่อการแข่งขันได้ทั้งในระดับอาเซียนและระดับสากล โดยมีวัตถุประสงค์หลักเพ่ือผลิตวิศวกรที่
เพรียบพร้อมด้วยหลักวิชาการ มีความคิดสร้างสรรค์ต่อการพัฒนาหลักวิชาการสู่การสร้างงานวิจัยและ
นวัตกรรม อีกท้ังมีคุณธรรม จริธรรม และอยู่บนพื้นฐานของจรรยาบรรณในการประกอบอาชีพเพ่ือการ
อยู่รวมกันกับผู้อื่นอย่างสันติและเป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อม 

13. ความสัมพันธ์กับหลักสูตรที่เปิดสอนในคณะ/ภาควิชาอื่นของมหาวิทยาลัย 
13.1  กลุ่มวิชา/รายวิชาในหลักสูตรนี้เปิดสอนโดยคณะ/ภาควิชา/หลักสูตรอ่ืน 

 ไม่มี 
13.2 กลุ่มวิชา/รายวิชาในหลักสูตรที่เปิดสอนให้ภาควิชา/หลักสูตรอื่นต้องมาเรียน 

 ไม่มี 
13.3 การบริหารจัดการ 

 ไม่มี 
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หมวดที ่2 ข้อมูลเฉพาะของหลักสูตร 
 

1. ปรัชญา ความส าคัญ และวัตถุประสงค์ของหลักสูตร 
1.1  ปรัชญา 

  ผลิตนักวิจัยทางด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ที่มีความรู้ความสามารถก้าวทันเทคโนโลยีการ
ผลิตที่เปลี่ยนแปลงอย่างรวดเร็ว มีแนวคิดและองค์ความรู้เหมาะสมต่อการวางแผนและออกแบบระบบ 
กระบวนการการผลิตอัตโนมัติอย่างชาญฉลาดสมัยใหม่ สามารถน าความรู้ไปประยุกต์เพ่ือการออกแบบ
วิเคราะห์ตลอดจนการแก้ปัญหาในการกระบวนการผลิตเพ่ือลดต้นทุนและเพ่ิมอัตราการผลิตได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ เชี่ยวชาญและปลอดภัย ตลอดจนสามารถน าทฤษฎีมาประยุกต์ใช้ในการปฏิบัติงานและ
การแก้ปัญญาให้กับภาคอุตสาหกรรมได้ 

1.2  วัตถุประสงค์ 
1.2.1 วิจัยและวิเคราะห์ระบบเมคคาทรอนิกส์ในโรงงานอุตสาหกรรมได้ 
1.2.2 พัฒนาและสร้างรูปแบบจ าลองระบบอัตโนมัติอัจฉริยะแนวใหม่ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
1.2.3 วิจัยและพัฒนาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์และเทคโนโลยีที่ปรากฏขึ้นซึ่งเกี่ยวข้องกับการ

ออกแบบ กระบวนการ ระบบอัตโนมัติ และหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 
1.2.4 มีทักษะวิเคราะห์และจัดการเทคโนโลยีอัจฉริยะแนวใหม่ได้อย่างมีประสิทธิภาพ ทันต่อ

เหตุการณ์อย่างยั่งยืนและประยุกต์ใช้ให้สอดคล้องกับแผนพัฒนาประเทศและเป็นไป
ตามยุทธศาสตร์ชาติ 
 

2. แผนพัฒนาปรับปรุง 
 

แผนการพัฒนา/เปลี่ยนแปลง กลยุทธ์ หลักฐาน/ตัวบ่งชี้ 
1. ปรับปรุงหลักสูตรดุษฎีบัณฑิต 
สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
ให้มีมาตรฐานตามเกณฑ์ที่  สกอ. 
ก าหนด  

1. พัฒนาหลักสูตรโดยมี
พ้ืนฐานจากหลักสูตร ใน
ระดับสากลที่ทันสมัย 
2 .  ติดตามการปรับปรุ ง
หลักสูตรอย่างสม่ าเสมอ 
3 .  เ ชิ ญ ผู้ เ ชี่ ย ว ช า ญทั้ ง
ภาครัฐและเอกชนมามีส่วน
ร่วมในการพัฒนาหลักสูตร 
 
 

1. รายงานการติดตามและ 
ประเมินหลักสูตร 
2. รายงานผลการประเมิน
ความพึงพอใจในการใช้ดุษฎี
บัณฑิตของผู้ประกอบการ 
3. ผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิตมีความพึง
พอใจในด้านทักษะ ความรู้  
ความสามารถในการท างาน 
โดยเฉลี่ยในระดับดี 
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แผนการพัฒนา/เปลี่ยนแปลง กลยุทธ์ หลักฐาน/ตัวบ่งชี้ 

2. ปรับปรุงหลักสูตรให้สอดคล้องกับ
ความต้องการของตลาดแรงงาน และ
การเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยี 

1. ติดตามความ
เปลี่ยนแปลงในความ
ต้องการของผู้ประกอบการ 
หน่วยงานต่างๆ ที่เกี่ยวข้อง
ทางด้านวิศวกรรมเมคคา
ทรอนิกส์ 

1. รายงานผลการประเมิน
ความพึงพอใจในการใช้ดุษฎี
บัณฑิตของผู้ประกอบการ 
2. ผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิตมีความพึง
พอใจในด้านทักษะ ความรู้
และความ สามารถในการ
ท างานของดุษฎีบัณฑิตโดย
เฉลี่ยในระดับดี 

3. พัฒนาศักยภาพของบุคลากรด้าน 
การเรียนการสอน งานวิจัย และการ
บริการวิชาการ เพ่ือให้มีความรู้ในเชิง
ลึ ก ที่ ทั น ต่ อ ก า ร เ ป ลี่ ย น แ ป ล ง
เทคโนโลยีด้านที่เกี่ยวข้องและ/หรือ
เ พ่ือให้มีประสบการณ์จากการน า
ความรู้ทางทางด้านเทคโนโลยีการ
ผลิตขั้นสูงไปปฏิบัติงานจริง 

1. สนับสนุนบุคลากรด้าน
การเรียนการสอนให้ท างาน
วิจัยในเชิงลึกและ/หรือโดย
ใช้โจทย์ปัญหาจาก
อุตสาหกรรม  
2. สนับสนุนบุคลากรด้าน
การเรียนการสอนให้ท างาน
บริการวิชาการแก่องค์กร
ภายนอก 
3. สนับสนุนบุคลากรด้าน
การเรียนการสอนให้เข้า
ร่วมกิจกรรมทางวิชาการ
ระดับประเทศหรือระดับ
นานาชาติ 

1 .  ปริมาณผลงานวิจัยต่อ
อาจารย์ในหลักสูตร 
2. ปริมาณงานบริการวิชาการ
ต่ออาจารย์ในหลักสูตร 
3. จ านวนอาจารย์ที่เข้าร่วม
กิ จ ก ร รมทา ง วิ ช า ก า ร ต่ อ
อาจารย์ในหลักสูตร 
 

4. การพัฒนาครุภัณฑ์การศึกษาที่
สามารถรองรับงานวิจัยด้าน
เทคโนโลยีการผลิตขั้นสูง 

1. ส ารวจความต้องการของ
นักศึกษาและอาจารย์ผู้สอน
เกี่ยวกับปัจจัยสนับสนุน
การเรียนการสอน 
2. จัดท าแผนจัดซื้อ จัดซ่อม
บ ารุง ครุภัณฑ์ในระยะเวลา 
5 ปี 

1. รายงานความต้องการของ
นักศึกษาและอาจารย์ผู้สอน
เกี่ยวกับปัจจัยสนับสนุนการ
เรียนการสอน 
 2. แผนจัดซื้อ จัดซ่อมบ ารุง 
ครุภัณฑ์ในระยะเวลา 5 ปี 
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หมวดที ่3 ระบบการจัดการศึกษา การด าเนินการ และโครงสร้างหลักสูตร 
 

1. ระบบการจัดการศึกษา 
1.1 ระบบ 

การจัดการศึกษาเป็นระบบทวิภาค ในปีการศึกษาหนึ่งจะแบ่งออกเป็นสองภาคการศึกษาซึ่ง
เป็นภาคการศึกษาบังคับ มีระยะเวลาศึกษาไม่น้อยกว่าสิบห้าสัปดาห์ต่อหนึ่งภาคการศึกษา ทั้งนี้ไม่รวม
เวลาส าหรับการสอบด้วย  และข้อก าหนดต่างๆ เป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล
ธัญบุรี ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 และท่ีแก้ไขเพ่ิมเติม (ภาคผนวก ค) 

1.2 การจัดการศึกษาภาคฤดูร้อน 
มีการจัดการเรียนการสอนภาคการศึกษาฤดูร้อน โดยมีระยะเวลาศึกษาไม่น้อยกว่าแปด

สัปดาห์ ทั้งนี้ไม่รวมเวลาส าหรับการสอบด้วย แต่ให้มีจ านวนชั่วโมงเรียนของแต่ละวิชาเท่ากับหนึ่งภาค
การศึกษาปกต ิ

1.3 การเทียบเคียงหน่วยกิตในระบบทวิภาค 
- ไม่มี 

2. การด าเนินการหลักสูตร 
2.1 วัน-เวลาในด าเนินการเรียนการสอน 

ภาคการศึกษาที่ 1 เดือนมิถุนายน – กันยายน 
ภาคการศึกษาที่ 2 เดือนพฤศจิกายน – กุมภาพันธ์ 
ภาคการศึกษาฤดูร้อน เดือนมีนาคม – พฤษภาคม (ถ้ามี) 
 

หมายเหตุ    มหาวิทยาลัยฯ อาจเปิดภาคการศึกษาฤดูร้อน ซึ่งเป็นภาคการศึกษาที่ไม่บังคับ             
ใช้ระยะเวลาการศึกษาไม่น้อยกว่า 8 สัปดาห์ โดยให้เพ่ิมชั่วโมงการศึกษาในแต่ละรายวิชาให้เท่ากับ
ภาคการศึกษาปกต ิ

2.2 คุณสมบัติของผู้เข้าศึกษา 
2.2.1 แบบ 2.1 
(1)  เป็นไปตามตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ว่าด้วยการจัดการศึกษา

ระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ.2559 และท่ีแก้ไขเพ่ิมเติม 
(2) เป็นผู้ส าเร็จการศึกษาวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต อุตสาหกรรมศาสตรมหาบัณฑิต และ

ครุศาสตร์อุตสาหกรรมมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ วิศวกรรมวัดคุม 
วิศวกรรมไฟฟ้า  วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ วิศวกรรมเครื่องกล 
วิศวกรรมการผลิต วิศวกรรมอุตสาหการ หรือสาขาที่เกี่ยวข้อง โดยความเห็นชอบของ
อาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 



10 
 

 

(3) มีคุณสมบัติอ่ืนๆ ตามสาขาวิชาก าหนด และจะประกาศให้ทราบในเอกสารรับสมัครใน  
แต่ละปีการศึกษา 

(4) ผู้เข้าศึกษาจะต้องมีผลสอบภาษาอังกฤษตามประกาศของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราช
มงคลธัญบุรี เรื่อง เกณฑ์มาตรฐานความรู้ภาษาอังกฤษระดับบัณฑิตศึกษา (ฉบับที่ 2) 
พ.ศ. 2559 ซึ่งเป็นไปตามเกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรฯ 2558 ระดับบัณฑิตศึกษา ก าหนด
เรื่องคุณสมบัติของผู้เข้าศึกษาในระดับปริญญาเอก ต้องมีผลการสอบภาษาอังกฤษเป็นไป
ตามเกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558 

2.3 ปัญหาของนักศึกษาแรกเข้า 
          1. ปัญหาการปรับตัวจากสภาวะคาบเกี่ยวกับท างานและการเรียน 
          2. ปัญหาทักษะด้านการใช้ภาษาอังกฤษ 

2.4 กลยุทธ์ในการด าเนินการเพือ่แก้ไขปัญหา/ข้อจ ากัดของนักศึกษาในข้อ 2.3 
          จัดให้นักศึกษาเข้าพบอาจารย์ที่ปรึกษาอย่างน้อย 1 ครั้งต่อสัปดาห์ และส่งเสริมให้มีการใช้
ภาษาอังกฤษนอกชั้นเรียนเพิ่มเติมด้วย 

2.5 แผนการรับนักศึกษาและผู้ส าเร็จการศึกษาในระยะ 5 ปี  
2.5.1  หลักสูตร 3 ปี (ส าหรับผู้เข้าเรียนในแผน แบบ 2.1) 

จ านวนนักศึกษา 
จ านวนนักศึกษาแต่ละปีการศึกษา 

2563 2564 2565 2566 2567 
ช้ันปีท่ี 1 5 5 5 5 5 

ช้ันปีท่ี 2  5 5 5 5 

ช้ันปีท่ี 3   5 5 5 

รวม 5 10 15 15 15 
คาดว่าจะส าเร็จการศึกษา   5 5 5 

 
2.6 งบประมาณตามแผน 

2.6.1 งบประมาณรายรับ (หน่วย:บาท) 

รายละเอียดรายรับ 
ปีงบประมาณ 

2563 2564 2565 2566 2567 

ค่าบ ารุงการศึกษา 350,000 700,000 1,050,000 1,050,000 1,050,000 

ค่าลงทะเบียน 620,000 1,420,000 2,220,000 2,220,000 2,220,000 

เงินอุดหนุนจากรัฐบาล - - - - - 

รวมรายรับ 972,563 2,122,564 3,272,565 3,272,566 3,272,567 
 

 
 



11 
 

 

2.6.2 งบประมาณรายจ่าย (หน่วย:บาท) 

หมวดเงิน 
ปีงบประมาณ 

2563 2564 2565 2566 2567 

ก. งบด าเนินการ      

1. ค่าใช้จ่ายบุคลากร 1,440,000 1,512,000 1,587,600 1,666,980 1,750,329 

2. ค่าใช้จ่ายด าเนินงาน 
(ไม่รวม 3) 

500,000 500,000 500,000 500,000 500,000 

3. ทุนการศึกษา - - - - - 

4. รายจ่ายระดับ
มหาวิทยาลัย 

200,000 200,000 200,000 200,000 200,000 

(รวม ก) 2,140,000 2,212,000 2,287,600 2,366,980 2,450,329 

ข. งบลงทุน      

ค่าครุภัณฑ์ 500,000 500,000 500,000 100,000 100,000 

(รวม ข) 500,000 500,000 500,000 100,000 100,000 

รวม (ก) + (ข) 2,640,000 2,712,000 2,787,600 2,466,980 2,550,329 

จ านวนนักศึกษา 5 10 15 15 15 

ค่าใช้จ่ายต่อหัวนักศึกษา 528,000 271,200 185,840 164,465 170,022 
 

          
         *หมายเหตุ  ค่าใช้จ่ายต่อหัวนักศึกษา 263,905 บาทต่อปี 
 

2.7 ระบบการศึกษา 
ระบบการศึกษาเป็นแบบชั้นเรียน และเป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล

ธัญบุรี ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 และท่ีแก้ไขเพ่ิมเติม (ภาคผนวก ค) 

2.8 การเทียบโอนหน่วยกิต รายวิชา และการลงทะเบียนเรียนข้ามสถาบันอุดมศึกษา 
การเทียบโอนหน่วยกิต รายวิชา และการลงทะเบียนเรียนข้ามสถาบันอุดมศึกษา ให้เป็นไปตาม

ข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ว่าด้วยการศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 และ
ที่แก้ไขเพ่ิมเติม (ภาคผนวก ค) 
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3. หลักสูตรและอาจารย์ผู้สอน 
3.1 หลักสูตร 

3.1.1 จ านวนหน่วยกิต  
1) แบบ 2.1 ส าหรับผู้เข้าศึกษาท่ีส าเร็จปริญญาโทรวมตลอดหลักสูตร 51 หน่วยกิต 

3.1.2 โครงสร้างหลักสูตร  
           เป็นหลักสูตรแผน แบบ 2 เป็นแผนการศึกษาที่เน้นการวิจัยโดยมีการท าดุษฎีนิพนธ์และ

ศึกษารายวิชาในระดับบัณฑิตศึกษาโดยมีโครงสร้างหลักสูตรดังนี้ 
         1) แบบ 2.1   
 

1. หมวดวิชาบังคับ  6  หน่วยกิต 
2. หมวดวิชาเลือก    9  หน่วยกิต 
3. ดุษฎีนิพนธ์  36  หน่วยกิต 
 รวม 51  หน่วยกิต 
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3.1.3   รายวิชา 
1) แบบ 2.1 

            1. หมวดวิชาบังคับ     6        หน่วยกิต 
02-271-801 หุ่นยนต์และอุตสาหกรรมอัตโนมัติอัจฉริยะ 

Robotic and Smart Industrial Automation 
3(3-0-6) 

02-271-802 สัมมนาปริญญาเอก 1 
Doctoral Seminar 1 

1(1-0-2) 

02-271-803 สัมมนาปริญญาเอก 2 
Doctoral Seminar 2 

1(1-0-2) 

02-271-804 ระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม 
Engineering Research Methodology 

1(1-0-2) 

   

          2. หมวดวิชาเลือก 9 หน่วยกิต 

                            ให้เลือกศึกษาจ านวน   9    หน่วยกิต จากรายวิชาต่อไปนี้ 
02-272-801 การวิเคราะห์กระบวนการผลิตสมัยใหม่ 

Modern Manufacturing Process Analysis 
3(3-0-6) 

02-272-802 แบบจ าลองประยุกต์และการวิเคราะห์ระบบเมคคาทรอนิกส์ 
Advanced Simulation Modeling and Analysis in 
Mechatronics System 

3(3-0-6) 

02-272-803 กระบวนภาพส าหรับระบบอัจฉริยะ 
Image Processing for Intelligent System 

3(3-0-6) 

02-272-804 เมคคาทรอนิกส์ขั้นสูงและการประยุกต์ใช้หุ่นยนต์ 
Advanced Mechatronics and Robotic Applications 

3(3-0-6) 

02-272-805 หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
Bio-Robotics  

3(3-0-6) 

02-272-806 ระบบการผลิตอัจฉริยะ 
Intelligent Manufacturing System 

3(3-0-6) 

02-272-807 หัวข้อพิเศษ 1 
Special Topic I 

3(3-0-6) 

02-272-808 หัวข้อพิเศษ 2 
Special Topic II 

3(3-0-6) 

02-272-809 การประเมินค่าระบบ 
System Evaluation 

3(3-0-6) 
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02-272-810 หัวข้อประยุกต์ในระบบเมคคาทรอนิกส์ 
Advanced Topics in Mechatronic System 

3(3-0-6) 

 
             3. ดุษฎีนิพนธ์   36 หน่วยกิต  

 

02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 
Doctoral Dissertation  

36(0-0-108)   
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3.1.4 แผนการศึกษาเสนอแนะ 
1) แบบ 2.1 

 
ปีที่ 1 / ภาคการศึกษาท่ี 1 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 

02-271-801 หุ่นยนต์และอุตสาหกรรมอัตโนมัตอิัจฉริยะ 3 3 0 6 

02-272-xxx วิชาเลือก 3 0 0 6 
02-271-804 ระเบียบวิธีวิจยัทางวิศวกรรม 1 1 0 2 

รวม 7 4 0 14 
 

ปีที่ 1 / ภาคการศึกษาท่ี 2 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 
02-272-8xx วิชาเลือก 3 0 0 6 

02-272-8xx วิชาเลือก 3 0 0 6 

02-271-802 สัมมนาปริญญาเอก 1 1 1 0 2 

รวม 7 1 0 14 
 

ปีที่ 2 / ภาคการศึกษาท่ี 1 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 
02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 9 0 3 27 

02-271-803 สัมมนาปริญญาเอก 2 1 1 0 2 
รวม 10 1 3 29 

 

ปีที่ 2 / ภาคการศึกษาท่ี 2 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 

02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 9 0 3 27 
รวม 9 0 3 27 

 

ปีที่ 3 / ภาคการศึกษาท่ี 1 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 
02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 9 0 3 27 

รวม 9 0 3 27 
 

ปีที่ 3 / ภาคการศึกษาท่ี 2 หน่วยกิต ทฤษฎ ี ปฏิบัต ิ ศึกษาด้วยตนเอง 
02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 9 0 3 27 

รวม 9 0 3 27 
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3.1.5 ค าอธิบายรายวิชา 
02-271-801 หุ่นยนต์และอุตสาหกรรมอัตโนมัติอัจฉริยะ 

Robotic and Smart Industrial Automation 
3(3-0-6) 

 ประวัติและการใช้หุ่นยนต์ในอุตสาหกรรม การก าหนดค่าแขนกลมาตรฐานและ
ฮาร์ดแวร์ การตรวจจับความเคลื่อนไหว การควบคุมความเร็วและต าแหน่ง เซอร์โว-
แอททูเอเตอร์ End-effectors ฮาร์ดแวร์เครื่องมือ การบูรณาการเทคโนโลยีขั้นสูงใน
ระบบอัตโนมัติอัจฉริยะ การออกแบบระบบอัตโนมัติในอุตสาหกรรมอัจฉริยะ 
History and use of robots in industry, standard arm configurations and 
hardware, motion sensing, speed and position control, and servo-
actuators, end-effectors, supplemental tooling hardware, Integration of 
advanced technologies in smart automation, design of smart industrial 
automation systems 

 
02-271-802 สัมมนาปริญญาเอก 1 

Doctoral Seminar 1 
1(1-0-2) 

 การอภิปรายเกี่ยวกับแนวทางปัจจุบันของงานวิจัยทางวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์และ
สาขาวิชาที่เกี่ยวข้อง กระบวนการวิจัย การอภิปรายและฝึกการตั้งปัญหาการวิจัย  
การฝึกเขียนข้อเสนอโครงการวิจัย การฝึกเขียนรายงานการวิจัย 
Discussions on current research trends in mechatronic engineering and 
related fields, research process, discussion and practice of research 
problem formulation, writing practice of a research proposal, writing 
practice of a research report 
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02-271-803 สัมมนาปริญญาเอก 2 
Doctoral Seminar 2 
วิชาบังคับก่อน:  02-271-802  สัมมนาปริญญาเอก 1 
Prerequisite(s):  02-271-802 Doctoral Seminar 1 

1(1-0-2) 

 การอภิปรายเกี่ยวกับแนวทางปัจจุบันของงานวิจัยทางวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์และ
สาขาวิชาที่เกี่ยวข้อง กระบวนการวิจัย การอภิปรายและฝึกการตั้งปัญหาการวิจัย  
การฝึกเขียนข้อเสนอโครงการวิจัย การฝึกเขียนรายงานการวิจัย  และการน าเสนอ
ด้วยปากเปล่า 
Discussions on current research trends in mechatronic engineering and 
related fields, research process, discussion and practice of research 
problem formulation, writing practice of a research proposal, writing 
practice of a research report and oral presenttation 

 
02-271-804 ระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม 

Engineering Research Methodology 
1(1-0-2)    

 หลักการและระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์  การวิเคราะห์ปัญหาเพ่ือ
ก าหนดหัวข้องานวิจัย วิธีรวบรวมข้อมูลเพ่ือการวางแผนการวิจัย การก าหนด
ตัวอย่างและเทคนิค วิธีการ การวิเคราะห์ แปลผล และการวิจารณ์ผลการวิจัย การ
จัดท ารายงานเพื่อการน าเสนอในการประชุมและการตีพิมพ์ในวารสารวิชาการ 
Research principles and methods in mechatronic engineering, problem 
analysis for research topic identification, data collecting for research 
planning, Identification of samples and techniques, research analysis, 
result explanation and discussion, report writing,  presentation and 
preparation for journal publication 
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02-272-801 การวิเคราะห์กระบวนการผลิตสมัยใหม่ 
Modern Manufacturing Process Analysis 

3(3-0-6) 

 การจ าแนกประเภทของกระบวนการผลิต การพัฒนากระบวนการผลิตที่ทันสมัย 
การวิเคราะห์เชิงปริมาณของการผลิตต่างๆ เช่นเครื่องจักรกลเดี่ยว (SMC) การผลิต
เซลลูล่าร์ การผลิตแบบยืดหยุ่น เทคโนโลยีกลุ่ม สายการผลิตคู่มือ สายการถ่ายโอน 
ระบบการประกอบอัตโนมัติ การวิเคราะห์รอบเวลา อัตราการผลิต ประสิทธิภาพ 
และการปรับสมดุลสายการผลิต 
Classification of manufacturing processes, a development of modern 
manufacturing process, quantitative analysis of various manufacturing 
such as single machining cell ( SMC) , cellular manufacturing, flexible 
manufacturing, group technology, manual assembly line, transfer lines, 
automated assembly systems, analysis of cycle time, production rate, 
efficiency, and line balancing 

 

02-272-802 แบบจ าลองประยุกต์และการวิเคราะห์ระบบเมคคาทรอนิกส์ 
Advanced Simulation Modeling and Analysis in 
Mechatronics System 

3(3-0-6) 

 การประยุกต์ใช้เทคนิคการวิเคราะห์ข้อมูลแบบโต้ตอบและเทคนิคการสร้าง
แบบจ าลองในการออกแบบและวิเคราะห์ระบบในภาคการผลิต  การจัดจ าหน่าย
และการบริการ เน้นการวิเคราะห์ข้อมูล การสร้างแบบจ าลองและการประเมินผล
การออกแบบทางเลือก 
Applications of interactive data analysis and simulation modeling 
techniques to the design and analysis of systems in the manufacturing, 
distribution and service sectors, emphasis is on data analysis, model 
building, and evaluation of alternative designs 
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02-272-803 กระบวนภาพส าหรับระบบอัจฉริยะ 
Image Processing for Intelligent System 

3(3-0-6) 

 ระบบการมองเห็นของเครื่องจักร การซื้อภาพ การเพ่ิมประสิทธิภาพของภาพ การ
แบ่งส่วนภาพ การประมวลผลภาพสี การประมวลผลภาพ ค าอธิบายภาพและการ
เป็นตัวแทน 
Machine vision systems, image acquisition, image enhancement, image 
segmentation, color Image processing, morphological Image processing, 
image description and representation 

 
02-272-804 เมคคาทรอนิกส์ขั้นสูงและการประยุกต์ใช้หุ่นยนต์ 

Advanced Mechatronics and Robotic Applications 
3(3-0-6) 

 แนวทางใหม่ในตัวตรวจจับ/ทรานสดิวเซอร์/แอคทูเอเตอร์ ส าหรับระบบเมคคาทรอ
นิกส์ การควบคุมการรับรู้ซึ่งเกิดซ้ า การแบ่งออกเป็นส่วนของข้อมูลที่เห็นได้ ทบทวน
แมปปิ้งและการจ ากัดให้อยู่ในวงส าหรับหุ่นยนต์เคลื่อนที่ การประยุกต์ใช้หุ่นยนต์ใน
ระบบเมคคาทรอนิกส์ 
New trends in sensor/ transducer/ actuators for mechatronic systems, 
repetitive learning control, visual data segmentation, overview of 
mapping and localization for robots, robotic application in mechatronic 
systems 
 

 

02-272-805 หุ่นยนต์ทางการแพทย์ 
Bio-Robotics 

3(3-0-6) 

 บทน าของหุ่นยนต์ที่มีแรงบันดาลจากชีววิทยา ประเภทต่างๆ ขอการเคลื่อนไหวของ
หุ่นยนต์ที่ได้จากการเคลื่อนไหวของมนุษย์และสัตว์ หลักการเคลื่อนที่ของขา พลวัต
ของวัตถุแข็ง พลวัตของระบบหลายจุดเชื่อมต่อ การควบคุมของการเคลื่อนไหว
หลายจุดต่อ การเกิดท่าเดิน การควบคุมความสมดุล การออกแบบทางกลของ
หุ่นยนต์ขา 
Introduction to biologically- inspired robots, various types of robot 
movement derived from human and animal motion, principle of legged 
locomotion, rigid body dynamics, dynamics of multi- link systems, 
control of multi- joint movement, gait generation, control of balance, 
mechanical design of legged robots 
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02-272-806 ระบบการผลิตอัจฉริยะ 
Intelligent Manufacturing System 

3(3-0-6) 

 บทน าระบบการผลิตอัจฉริยะ พ้ืนฐานของระบบฟัซซี ระบบควบคุมฟัซซี  กรณีศึกษา
ของระบบฟัซซี พ้ืนฐานของโครงข่ายประสาทเทียม การประยุกต์ใช้งานของโครงข่าย
ประสาทเทียม กรณีศึกษาของโครงข่ายประสาทเทียม ระบบนิวโร -ฟัซซี การ
ปฏิบัติการ GA วิธีมาตรฐาน วิธีการจัดอันดับ วิธีการจัดอันดับพ้ืนที่ การเพ่ิม
ประสิทธิภาพการเลียนแบบจ าลอง 
Introduction to intelligent manufacturing systems, fundamentals of 
fuzzy systems, fuzzy control systems, case studies of fuzzy systems, 
fundamentals of neural networks, applications of neural networks, case 
studies of neural networks, neuro-fuzzy systems, GA operation, standard 
method, rank method, rank space method, simulated annealing 
optimization 

  
02-272-807 หัวข้อพิเศษ 1 

Special Topic I 
3(3-0-6) 

 ศึกษาหัวข้อที่น่าสนใจและทันสมัยของเทคโนโลยีใหม่และอัจฉริยะของระบบเมคคา
ทรอนิกส์และระบบออโตเมชัน 
Study of the updated and interesting topics in smart and new 
technology of mechatronics and automation system 

           
02-272-808 หัวข้อพิเศษ 2 

Special Topic II 
3(3-0-6) 

 ศึกษาหัวข้อท่ีน่าสนใจและทันสมัยในวิศวกรรมการผลิตสมาร์ท 
Study of the updated and interesting topics in smart manufacturing 
engineering 
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02-272-809 การประเมินค่าระบบ 
System Evaluation 

3(3-0-6) 

 การออกแบบระบบส าหรับการประเมินประสิทธิภาพ (ประสิทธิภาพ ความคุ้มค่า 
ต้นทุน การใช้ทรัพยากร การมีส่วนร่วม) ของระบบ การวัดการวิเคราะห์และการ
ตีความผลรวมถึงนัยส าหรับงานวิจัยทางวิศวกรรม 
Design of systems for evaluating the effectiveness ( efficiency, benefits, 
costs, resource utilization, contribution)  of systems.  measurement, 
analysis and interpretation of results including implication for 
engineering research 

 
02-272-810 หัวข้อประยุกต์ในระบบเมคคาทรอนิกส์ 

Advanced Topics in Mechatronic System 
3(3-0-6) 

 หัวข้อที่น่าสนใจในปัจจุบันและการพัฒนาที่ทันสมัยทางด้านวิศวกรรมเมคคา      
ทรอนิกส์ 
Current interesting topics and modern development in the fields of 
mechatronic engineering 

 
02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์ 

Doctoral Dissertation  
36(0-0-108) 

 การวิจัยในหัวข้อที่เก่ียวข้องและสัมพันธ์กับระบบเมคคาทรอนิกส์ 
Research on a topic related to mechatronic systems 
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3.1  ชื่อ-สกุล  ต าแหน่ง และคุณวุฒิของอาจารย์ 
3.2.1 อาจารย์ประจ าหลักสูตร 

ล า
ดับ 

ชื่อ-นามสกุล 
ต าแหน่ง
วิชาการ 

คุณวุฒิ - สาขาวิชา 

ส าเร็จจาก ปีที่จบ 

ภาระการสอน ชม./สัปดาห์/ 
ปีการศึกษา 

2563 2564 2565 2566 

1 นายเดชฤทธิ์ 
มณีธรรม* 

รอง
ศาสตราจารย์ 
(วิศวกรรมเมค
คาทรอนกิส์) 

ปร.ด. 
 
D.Eng. 
 
ค.อ.ม.  
 
อส.บ.  

(วิศวกรรมไฟฟ้า
และคอมพิวเตอร์)
(Mechatronics) 
 
 (เครื่องกล) 
 
(เทคโนโลยีขนถ่าย
วัสดุ)  

มหาวิทยาลัยมหาสารคาม 
 
Asian Institute of 
Technology 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอม
เกล้าพระนครเหนือ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอม
เกล้าพระนครเหนือ 

2561 
 
2553 

 
2538 

 
2532 

10 10 10 10 

2 นายปัญญา 
มินยง 
 

รอง
ศาสตราจารย์ 
(วิศวกรรมเมค
คาทรอนกิส์) 

D.Eng.  
 
M.Eng. 
  
อส.บ.  

(System 
Control) 
(System 
Control) 
(เทคโนโลยีการวัด
คุมทาง
อุตสาหกรรม) 

Toyohashi University of 
Technology 
Toyohashi University of 
Technology 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอม
เกล้าเจ้าคุณทหาร
ลาดกระบัง 

2547 
 

2542 
 

2535 

10 10 10 10 

3 นายวพิุธ 
ตุวยานนท ์

อาจารย ์ D.Eng. 
 
M.Eng. 
 
วศ.บ. 

(Mechatronics)
    
(Mathematics) 
 
(วิศวกรรมเครื่อง
กล) 

Asian Institute of 
Technology (AIT) 
Asian Institute of 
Technology  (AIT) 
จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย  

2561 
 

2552 
 

2549 

10 10 10 10 

 

หมายเหต ุ* เป็นประธานหลักสูตร 
 

3.2.2 อาจารย์ประจ า 

ล า
ดับ 

ชื่อ-นามสกุล 
ต าแหน่ง
วิชาการ 

คุณวุฒิ - สาขาวิชา ส าเร็จจาก ปีที่จบ 

ภาระการสอน ชม./สัปดาห์/ 
ปีการศึกษา 

2563 2564 2565 2566 

1 นายเดชฤทธิ ์
มณีธรรม* 

รอง 
ศาสตราจารย ์
(วิศวกรรมเมค
คาทรอนิกส์) 

Ph.D. 
 
 
D.Eng. 
 
ค.อ.ม.  
 
อส.บ.  

(Electrical and 
Computer 
Engineering) 
(Mechatronics) 
 
 (เครื่องกล) 
 
(เทคโนโลยีขนถ่าย
วัสดุ)  

มหาวิทยาลัยมหาสารคาม 
 
 
Asian Institute of 
Technology 
สถาบันเทคโนโลยีพระ
จอมเกล้าพระนครเหนือ 
สถาบันเทคโนโลยีพระ
จอมเกล้าพระนครเหนือ 

2561 
 
 

2553 
 

2538 
 

2532 

10 10 10 10 
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ล า
ดับ 

ชื่อ-นามสกุล 
ต าแหน่ง
วิชาการ 

คุณวุฒิ - สาขาวิชา ส าเร็จจาก ปีที่จบ 

ภาระการสอน ชม./สัปดาห์/ 
ปีการศึกษา 

2563 2564 2565 2566 

2 นายปัญญา 
มินยง 
 

รอง 
ศาสตราจารย ์
(วิศวกรรมเมค
คาทรอนิกส์) 

D.Eng.  
 
M.Eng. 
  
อส.บ.  

(System 
Control) 
(System 
Control) 
(เทคโนโลยีการวัด
คุมทาง
อุตสาหกรรม) 

Toyohashi University 
of Technology 
Toyohashi University 
of Technology 
สถาบันเทคโนโลยีพระ
จอมเกล้าเจ้าคุณทหาร 
ลาดกระบัง 

2547 
 

2542 
 

2535 

10 10 10 10 

3 นายวพิุธ 
ตุวยานนท ์

อาจารย ์ D.Eng. 
 
M.Eng. 
 
วศ.บ. 

(Mechatronics)
  
(Mathematics) 
 
(วิศวกรรมเครื่อง 
กล) 

Asian Institute of 
Technology (AIT) 
Asian Institute of 
Technology  (AIT) 
จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย  

2561 
 

2552 
 

2549 

10 10 10 10 

4 นายสุรชาติ   
จันทรชิต 
 
 

อาจารย ์ D.Eng.  
 
M.Eng.  
 
วศ.บ.  

(Mechatronics) 
 
(Mechatronics) 
 
(เมคคาทรอนิกส์) 

Asian Institute of 
Technology 
Asian Institute of 
Technology 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยี
พระจอมเกลาธนบุร ี

2560 
 

2554 
 

2552 

10 10 10 10 

5 นางณฐา 
คุปตัษเฐียร 

รอง 
ศาสตราจารย ์
(วิศวกรรมอุต

สาหการ) 

Ph.D.  
 
 
M.Sc.   
 
 
วศ.บ.  

(Engineering 
Management)   
 
(Engineering 
Management)  
 
(วิศวกรรม 
อุตสาหการ) 

University of Missouri-
Rolla, Missouri, United 
States of America 
University of Missouri-
Rolla, Missouri, United 
States of America 
จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 

2541  
 
 

2538  
 
 

2536 

10 10 10 10 

 

3.2.3 อาจารย์พิเศษ 
 

ล าดับ ชื่อ-สกุล ต าแหน่ง สถานที่ท างาน 

1 ศาสตราจารย์ ดร.มนูญกจิ  พานิชกุล Professor Asian Institute of Technology , Thailand 

2 รองศาสตราจารย์ นพ.นยิม  ละออปักษณิ Assoc.Professor ศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯสยามบรมราชกุมารี 

3 ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สุชาดา เหรียญโมรา Asst.Professor สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร 

4 Dr.Erik L. J. Bohez Assoc.Professor Asian Institute of Technology , Thailand 

5 Dr.Tenzin RABGYAL Asst.Professor Asian Institute of Technology , Thailand 

6 Dr.Than Lin Asst.Professor Asian Institute of Technology , Thailand 

7 Dr.RISDI  YONO Asst.Professor UNIVERSITAS ISLAM INDONESIA (UII) ,INDONESIA 

8 Dr.Sutyasadi Petrus Asst.Professor Politeknik Mekatronika Sanata Dharma 
INDONESIA 
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4.   องค์ประกอบเกี่ยวกับประสบการณ์ภาคสนาม (การฝึกงาน หรือสหกิจศึกษา)  
 ไม่มีการฝึกงานหรือสหกิจศึกษา 

5.  ข้อก าหนดเกี่ยวกับการท าโครงงานหรืองานวิจัย 
     5.1 ค าอธิบายโดยย่อ 
          นักศึกษาท าการวิเคราะห์ข้อมูลและผลการวิจัยในบริบทต่างๆ เพ่ือก าหนดหัวข้อวิจัย ด าเนินการวิจัย 
รายงานผลการวิจัย โดยการประยุกต์ใช้ความรู้ทางวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์เป็นหลัก โดยการเรียบเรียงเพ่ือ
เผยแพร่หรือน าเสนอการวิจัยที่เกี่ยวข้องกับวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

5.2 มาตรฐานผลการเรียนรู้ 
การท าวิจัยดังกล่าวข้างต้นจะมีประโยชน์กับนักศึกษา เช่น 
1. มีองค์ความรู้จากการวิจัย 
2. สามารถแก้ไขปัญหาโดยวิธีวิจยั 
3. สามารถใช้เทคโนโลยีสารสนเทศในการสืบค้นข้อมูล 
4. สามารถใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์ในการวิเคราะห์สถิติข้อมูลและอภิปรายผล 
5. สามารถปรับตัวในการท างานร่วมกับผู้อ่ืน 
6. สามารถน าเสนอและสื่อสารด้วยภาษาพูด และภาษาเขียน 

5.3 ช่วงเวลา 
ส าหรับแผนแบบ 2.1 ภาคเรียนที่ 1 และภาคเรียนที่ 2 ของปีการศึกษาที่  2 และ 3 
 

5.4 จ านวนหน่วยกิต 
ส าหรับแผนแบบ 2.1 จ านวน  36  หน่วยกิต 
 

5.5 การเตรียมการ 
 การให้ค าแนะน าช่วยเหลือทางวิชาการแก่นักศึกษา เช่น 
1. อาจารย์ที่ปรึกษาให้ค าแนะน านักศึกษา โดยให้นักศึกษาเป็นผู้เลือกอาจารย์ที่ปรึกษาและหัวข้อดุษฎี

นิพนธ์ที่นักศึกษาสนใจ 
2. อาจารย์ที่ปรึกษาจัดตารางเวลาการให้ค าปรึกษาและการติดตามการท างานของนักศึกษา 
3. จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ์สิ่งอ านวยความสะดวกในการท างานโครงงาน วิจัย เช่น คอมพิวเตอร์ โปรแกรม

คอมพิวเตอร์ เครื่องมือ อุปกรณ์ 
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5.6   กระบวนการประเมินผล 
  กระบวนการประเมินผล กลไกการทวนสอบมาตรฐาน เช่น 

1. ประเมินคุณภาพโครงงานโดยอาจารย์ประจ าวิชา หรือประเมินคุณภาพดุษฎีนิพนธ์ โดย
คณะกรรมการสอบดุษฎีนิพนธ์ 

2. ประเมินความก้าวหน้าในระหว่างการท าวิจัย หรือดุษฎีนิพนธ์โดยอาจารย์ที่ปรึกษา อาจารย์ประจ า
วิชา อาจารย์อื่น อย่างน้อย 3 คน จากการสังเกต  จากการรายงานด้วยวาจา และ/หรือเอกสารอื่น 

3. ประเมินผลการท างานของนักศึกษาในภาพรวม จากการติดตามการท างาน ผลงานที่เกิดในแต่ละ
ขั้นตอน และรายงานโดยอาจารย์ที่ปรึกษา 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 



27 
 

 

หมวดที ่4 ผลการเรียนรู้  กลยุทธก์ารสอนและการประเมินผล 
 

1. การพัฒนาคุณลักษณะพิเศษของนักศึกษา 

คุณลักษณะพิเศษ กลยุทธ์หรือกิจกรรมของนักศึกษา 
1. ด้านจริยธรรม และจรรยาบรรณวิชาชีพ 
 
2. มีความรู้พ้ืนฐานในศาสตร์ที่เก่ียวข้องทั้ง
ภาคทฤษฎีและภาคปฏิบัติอยู่ในเกณฑ์ดี สามารถ
ประยุกต์ได้อย่างเหมาะสมในการประกอบวิชาชีพ 
และศึกษาต่อในระดับสูง 
3. คิดเป็น ท าเป็น รู้จักแสวงหาความรู้ด้วยตนเอง  
และเลือกวิธีการแก้ปัญหาได้อย่างเป็นระบบและ
เหมาะสม 
4. มีความรู้ทันสมัย ใฝ่รู้ และมีความสามารถ
พัฒนาความรู้ เพ่ือพัฒนาตนเอง พัฒนางาน และ
พัฒนาสังคม 
5. มีความสามารถท างานร่วมกับผู้อ่ืน มีทักษะการ
บริหารจัดการและท างานเป็นหมู่คณะ 
6. มีความสามารถในการติดต่อสื่อสาร โดยใช้
ภาษาไทย ภาษาต่างประเทศและศัพท์เทคนิค 
รวมถึงมีความสามารถในการใช้เทคโนโลยีสารเทศ 

- การสอดแทรกจริยธรรม และจรรยาบรรณวิชาชีพ
ในระหว่างการสอนวิชาต่างๆ 
- การเรียนการสอนในภาคทฤษฎี และจากงานที่
ได้รับมอบหมาย 
 
 
- การมอบหมายงานที่เป็นโครงงาน เป็นระบบครบ
วงจรการท ากิจกรรมที่ต้องมีการจัดสรรงาน คน 
และเวลา 
- การมอบหมายงานที่ต้องค้นคว้าด้วยตนเอง
เพ่ือที่จะสามารถเกิดความคิดสร้างสรรค์ใหม่ๆ จาก
พ้ืนฐานความรู้ที่มีอยู่เดิม 
- การมอบหมายงานหรือกิจกรรมที่ต้องท าร่วมกัน
เป็นหมู่คณะ 
- การมอบหมายงานหรือกิจกรรมที่ต้องมีการ
น าเสนอในลักษณะปากเปล่าประกอบสื่อในชั้น
เรียน 

 

2. การพัฒนาผลการเรียนรู้ในแต่ละด้าน 
1. คุณธรรม จริยธรรม 

1.1 ผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 

1) ตระหนักในคุณค่าและคุณธรรม จริยธรรม เสียสละ และซื่อสัตย์สุจริต 
2) มีภาวะความเป็นผู้น าและผู้ตาม สามารถท างานเป็นหมู่คณะ สามารถแก้ไขข้อขัดแย้ง

ตามล าดับความส าคัญ เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อ่ืน รวมทั้งเคารพในคุณค่า
และศักดิ์ศรีของความเป็นมนุษย์ 

3) สามารถวิเคราะห์และประเมินผลกระทบจากการใช้ความรู้ทางวิศวกรรมต่อบุคคล องค์กร 
สังคมและสิ่งแวดล้อม 

4) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและวิชาชีพ และมีความรับผิดชอบในฐานะผู้ประกอบวิชาชีพ 
รวมถึงเข้าใจถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพวิศวกรรมในแต่ละสาขา ตั้งแต่อดีตจนถึงปัจจุบัน 
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1.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านคณุธรรม จริยธรรม 

1) มอบหมายให้นักศึกษาท างานเป็นกลุ่ม ฝึกความรับผิดชอบ ฝึกการเป็นผู้น าสมาชิกกลุ่มและ
การท างานร่วมกับผู้อ่ืน 

2) ใช้กรณีศึกษาและการอภิปราย 
3) อาจารย์ผู้สอนสอดแทรกคุณธรรม จริยธรรมในการสอน 
4) อาจารย์ผู้สอนประพฤติตนเป็นแบบอย่างที่ดี 
5) ปลูกฝังจรรยาบรรณวิชาชีพ 

1.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านคุณธรรม จริยธรรม 

1) สังเกตพฤติกรรมและการโต้ตอบและการแลกเปลี่ยนในห้องเรียน และในการท างานร่วมกับ
ผู้อื่น 

2) ประเมินผลกับกรณีศึกษาและอธิปรายด้านคุณธรรม จริยธรรม 
3) ประเมินผลจากผลการสอบในรายวิชาที่เก่ียวข้องกับคุณธรรม จริยธรรม 
4) ประเมินจากการตรงเวลาของนักศึกษาในการเข้าชั้นเรียน การส่งงานตามก าหนดระยะเวลา

ที่มอบหมาย 
5) ประเมินจากความรับผิดชอบในหน้าที่ท่ีได้รับมอบหมาย 

 
2. ความรู้ 

2.1 ผลการเรียนรู้ด้านความรู้ 

1) มีความรู้และความเข้าใจในเนื้อหาสาระหลักของสาขาวิชา เพ่ือการประยุกต์ใช้กับงาน
ทางด้านวิศวกรรมศาสตร์ที่เก่ียวข้อง และการสร้างนวัตกรรมทางเทคโนโลยี 

2) มีความรู้และความเข้าใจเกี่ยวกับหลักการและทฤษฎีที่ส าคัญ และน ามาประยุกต์ใน
การศึกษาค้นคว้าทางวิชาการ 

3) สามารถบูรณาการความรู้ในสาขาวิชาที่ศึกษากับความรู้ในศาสตร์อ่ืนๆ ที่เกี่ยวข้อง 
4) มีความเข้าใจในวิธีการพัฒนาความรู้ใหม่ๆ และการประยุกต์  ผลกระทบของผลงานวิจัยที่มี

ต่อองค์ความรู้ในสาขาวิชาและต่อการปฏิบัติในวิชาชีพ 
5) ตระหนักในระเบียบข้อบังคับที่ใช้อยู่ในสภาพแวดล้อมของระดับชาติและนานาชาติที่อาจมี

ผลกระทบต่อสาขาวิชาชีพ รวมทั้งเหตุผลและการเปลี่ยนแปลงที่อาจจะเกิดขึ้นในอนาคต 
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2.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านความรู ้

1) จัดการเรียนการสอนหลายรูปแบบโดยเน้นหลักทางทฤษฎีและการปฏิบัติเพ่ือให้เกิดองค์
ความรู้และให้เกิดการแลกเปลี่ยนเรียนรู้ระหว่างผู้เรียนกับผู้เรียน และระหว่างผู้เรียนกับ
ผู้สอน 

2) ใช้การเรียนการสอนโดยน าเสนอเทคโนโลยีและองค์ความรู้ใหม่ๆ ในรายวิชาต่างๆ ผ่าน
การศึกษางานวิจัย และการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีต่างๆ จากบทความทางวิชาการและ
วิชาชีพ 

3) จัดให้มีการเรียนรู้จากสถานการณ์จริง โดยการศึกษาดูงาน 
4) จัดกิจกรรมการเรียนการสอนโดยวิธีการ Problems Based Instruction 
5) ใช้วิธีการเรียนการสอนแบบวิจัยเป็นฐาน 
6) ใช้เอกสารประกอบการสอนเป็นภาษาอังกฤษเพ่ือเพ่ิมความรู้ด้านภาษาท่ีเกี่ยวข้องในรายวิชา

ต่างๆ 
7) ให้นักศึกษาจัดกิจกรรมโดยน าหลักการทางทฤษฎีมาประยุกต์ใช้ 

2.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านความรู ้

1) ประเมินจากแบบทดสอบด้านทฤษฎี การสอบกลางภาคและปลายภาคเรียน ส าหรับการ
ปฏิบัติการประเมินจากผลงานและการปฏิบัติการ 

2) การทดสอบย่อย 
3) พิจารณาจากรายงานที่มอบหมาย 
4) ประเมินจากรายงานผลการศึกษาดูงาน 
5) ประเมินด้านความรู้จากกิจกรรมที่ได้รับมอบหมายของผู้เรียน 
6) การสอบประมวลผลความรู้ การสอบหัวข้อดุษฎีนิพนธ์ การสอบความก้าวหน้า การสอบดุษฎี

นิพนธ์ และการตีพิมพ์บทความทางวิชาการและวิชาชีพ 
 

3. ทักษะทางปัญญา 

3.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 

1) มีความสามารถในการค้นหาความรู้ ข้อมูล และประเมินความถูกต้องได้ด้วยตนเอง เพ่ือการ
เรียนรู้ตลอดชีวิต และทันต่อการเปลี่ยนแปลงทางองค์ความรู้และเทคโนโลยีใหม่ๆ 

2) สามารถประมวล และศึกษาข้อมูลเพ่ือวิเคราะห์สาเหตุของปัญหาและข้อโต้แย้ง รวมทั้งหา
แนวทางป้องกันและแก้ไขปัญหาได้อย่างสร้างสรรค์ 

3) สามารถคิด วิเคราะห์ และแก้ไขปัญหาด้านวิศวกรรมได้อย่างมีระบบ รวมถึงการใช้ข้อมูล
ประกอบการตัดสินใจในการท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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4) สามารถสังเคราะห์และใช้ผลงานวิจัย สิ่งตีพิมพ์ทางวิชาการ ในการพัฒนานวัตกรรมหรือต่อ
ยอดองค์ความรู้จากเดิมได้อย่างสร้างสรรค์ 

3.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 

1) เน้นการสอนให้นักศึกษารู้จักบูรณาการและการประยุกต์ใช้ทฤษฎีความรู้ต่างๆ ผ่านการท า
รายงาน และงานที่มอบหมายในวิชาต่างๆ 

2) เน้นการสอนให้รู้จักสังเกต และจับประเด็นที่มาและความส าคัญของปัญหาต่างๆ ในงานและ
วิชาชีพที่ตนรับผิดชอบ เพ่ือน ามาก าหนดวัตถุประสงค์ในการแก้ปัญหานั้นๆ อย่างมีบูรณา
การ ผ่านการท าวิทยานิพนธ์ และวิชาระเบียบวิธีวิจัย 

3) เน้นให้เห็นความส าคัญและรู้จักเก็บข้อมูลเพ่ือการวิเคราะห์และตัดสินใจแก้ปัญหาอย่างมี
เหตุผลและอยู่บนพ้ืนฐานของความเป็นจริง ผ่านการศึกษาและการท ารายงานในวิชาต่างๆ 
การท าดุษฎีนิพนธ์ และวิชาที่เก่ียวข้องกับระเบียบวิธีวิจัย 

3.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะทางปัญญา 

1) ประเมินจากการรายงานผลการด าเนินงานและการแก้ปัญหา 
2) การประเมินผลจากผลงานที่มอบหมาย 
3) การทดสอบโดยใช้แบบทดสอบหรือสัมภาษณ์ 
4) การสอบหัวข้อ ความก้าวหน้า และการสอบดุษฎีนิพนธ์ 

 

4. ทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 

4.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 

1) สามารถสื่อสารกับกลุ่ มคนที่หลากหลาย และสามารถสนทนาทั้ งภาษาไทยและ
ภาษาต่างประเทศได้อย่างมีประสิทธิภาพ สามารถใช้ความรู้ในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารต่อ
สังคมได้ในประเด็นที่เหมาะสม 

2) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการแก้ไขสถานการณ์เชิงสร้างสรรค์ทั้งส่วนตัวและ
ส่วนรวม พร้อมทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและของกลุ่ม รวมทั้งให้ความ
ช่วยเหลือและอ านวยความสะดวกในการแก้ไขปัญหาสถานการณ์ต่าง ๆ 

3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรู้ทั้งของตนเอง และสอดคล้องกับทาง
วิชาชีพอย่างต่อเนื่อง 

4) รู้จักบทบาท หน้าที่ และมีความรับผิดชอบในการท างานตามที่มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและ
งานกลุ่ม สามารถปรับตัวและท างานร่วมกับผู้ อ่ืนทั้งในฐานะผู้น าและผู้ตามได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ สามารถวางตัวได้อย่างเหมาะสมกับความรับผิดชอบ 
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5) จิตส านึกความรับผิดชอบด้านความปลอดภัยในการท างาน และการรักษาสภาพแวดล้อมต่อ
สังคม 

4.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความ

รับผิดชอบ 

1) ก าหนดการท างานกลุ่มโดยให้หมุนเวียนการเป็นผู้น า การเป็นสมาชิกกลุ่ม และผลัดกันเป็น
ผู้รายงาน 

2) ให้ค าแนะน าในการเข้าร่วมกิจกรรม สโมสร กิจกรรมของสถาบัน เพ่ือส่งเสริมทักษะการอยู่
ในสังคม 

3) ส่งเสริมให้นักศึกษากล้าแสดงออกและเสนอความคิดเห็นโดยการจัดอภิปรายและเสวนางาน
ที่มอบหมายที่ให้ค้นคว้า 

4) ให้วิธีการสอนแบบเปิดโอกาสในการแสดงความคิดเห็น (Brainstorming) เพ่ือฝึกการยอมรับ
ความคิดเห็นของผู้อื่นด้วยเหตุผล 

5) ส่งเสริมการเคารพสิทธิและการรับฟังความคิดเห็นของผู้อื่น 
4.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความ

รบัผิดชอบ 

1) ประเมินจากการรายงานหน้าชั้นเรียนโดยอาจารย์และนักศึกษา 
2) ประเมินพฤติกรรมภาวะการเป็นผู้น าและผู้ตามที่ดี 
3) พิจารณาจากการเข้าร่วมกิจกรรมของนักศึกษา 
4) ประเมินผลจากแบบประเมินตนเองและกิจกรรมกลุ่ม 
5) สังเกตพฤติกรรมการระดมสมอง 
6) ประเมินจากผลงานการอภิปรายและเสวนา 
7) ติดตามการท างานร่วมกับสมาชิกกลุ่มของนักศึกษาเป็นระยะ พร้อมบันทึก พฤติกรรมเป็น

รายบุคคล 
5. ทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 

5.1 ผลการเรียนรู้ด้านทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยี

สารสนเทศ 

1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอร์และข้อมูลสารสนเทศ ส าหรับการท างานที่เกี่ยวข้องกับวิชาชีพ
ได้เป็นอย่างด ี

2) ทักษะในการวิเคราะห์ข้อมูลทางคณิตศาสตร์และสถิติ ต่อการแก้ปัญหาที่เกี่ยวข้องได้อย่าง
สร้างสรรค์ 
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3) สามารถประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร ที่ทันสมัยได้อย่างเหมาะสมและมี
ประสิทธิภาพ 

4) มีทักษะในการสื่อสารข้อมูลทั้งทางการพูด การเขียน การสื่อสารได้อย่างมีประสิทธิภาพ และ
น าเสนอรายงานผ่านสิ่งตีพิมพ์ทางวิชาการหรือวิชาชีพ รวมทั้งดุษฎีนิพนธ์ 

5.2 กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทกัษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และ

การใชเ้ทคโนโลยีสารสนเทศ 

1) สอดแทรกการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีการสื่อสาร และเทคโนโลยีสารสนเทศ การคิดวิเคราะห์
เชิงตัวเลขลงไปในรายวิชาที่เก่ียวข้อง 

2) มีการทดลอง ค้นคว้าเกี่ยวกับการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสารและการใช้เทคโนโลยี
สารสนเทศลงในวิชาที่เก่ียวข้อง 

3) การใช้ศักยภาพทางคอมพิวเตอร์และเทคโนโลยีสารสนเทศในการน าเสนอผลงานที่ได้รับ
มอบหมาย 

4) ส่งเสริมการค้นคว้า เรียบเรียงข้อมูลและน าเสนอให้ผู้อ่ืนเข้าใจได้ถูกต้อง และให้ความส าคัญ
ในการอ้างอิงแหล่งที่มาของข้อมูล 

5) จัดกิจกรรมการเรียนรู้ในรายวิชาต่างๆ ให้นักศึกษาได้วิเคราะห์สถานการณ์จ าลองและ
สถานการณ์เสมือนจริง และน าเสนอการแก้ปัญหาที่เหมาะสม  เรียนรู้เทคนิคการประยุกต์
เทคโนโลยีสารสนเทศในหลากหลายสถานการณ์ 

6) จัดท า e-mail group หรือ social media ของนักศึกษา เพ่ือการสื่อสาร การส่งรายงาน 
และประสานงานระหว่างคณาจารย์กับนักศึกษา และระหว่างนักศึกษากับนักศึกษา 

5.3 กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะการวเิคราะห์เชิงตวัเลข การสื่อสาร และการ

ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 

1) สังเกตพฤติกรรมของนักศึกษาด้านความมีเหตุผลและมีการบันทึกเป็นระยะ 
2) ประเมินจากผลงานและการน าเสนอผลงาน 
3) ประเมินจากความสามารถในการอธิบายถึงข้อจ ากัด เหตุผลในการเลือกใช้เครื่องมือต่างๆ 

การอภิปราย กรณีศึกษาต่างๆ ที่มีการน าเสนอต่อชั้นเรียน 
4) ประเมินจากการใช้งาน e-mail group หรือ social media เพ่ือการประสานงานระหว่าง

อาจารย์กับนักศึกษา 
5) ผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนและทางการปฏิบัติในวิชาที่เก่ียวข้อง 
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5.4 ทักษะพิสัย 

5.4.1  ผลการเรียนรูด้้านทกัษะพิสัย 

               1) เลือกใช้อุปกรณ์ เครื่องมือพื้นฐานทางวิศวกรรมศาสตร์ ได้อย่างเหมาะสมและมี 
                   ประสิทธิภาพ 
               2) พัฒนาและดัดแปลงใช้อุปกรณ์ เครื่องมือ ส าหรับการแก้ปัญหาเฉพาะทางเพ่ือ 
                   ให้เกิดผลสัมฤทธิ์ในงานที่ด าเนินการ  
               3) ออกแบบและสร้างสรรค์ผลงานทางด้านเมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์อุตสาหกรรม  
                   และระบบควบคุมอัตโนมัติ สามารถน าไปสู่การประกอบอาชีพ  
               4) ควบคุมและสั่งการกลไกของงานทางด้านเมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์อุตสาหกรรม  
                   และระบบควบคุมอัตโนมัติ ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

5.4.2  กลยุทธ์การสอนที่ใช้พัฒนาการเรียนรู้ด้านทักษะพิสัย 

1) สามารถน าความรู้ไปใช้ในงานทางด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ได้อย่างเหมาะสม 
                         2) สามารถแกป้ัญหาโดยใช้ความรู้และเหตุผลรวมถึงสามารถประยุกต์ใช้ในงาน 

                              ทางด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ได้ 
      5.4.3  กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ด้านทักษะพิสัย 

                              1) ประเมินจากรายงานความก้าวหน้าและรายงาน ที่ก าหนดรูปแบบการน าเสนอตาม 
                                  ระยะเวลา รวมถึงการจัดสอบ การน าเสนอต่อคณะกรรมการสอบที่ได้รับอนุมัติจาก 
                                  สาขาวิชา 

      2) ประเมินคุณภาพโครงงานโดยอาจารย์ที่ปรึกษา 
 

5.5  แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลักสูตรสู่รายวิชา (Curriculum 
Mapping) 

     ผลการเรียนรู้ในตารางมีความหมายดังนี้ 
     1.  ด้านคุณธรรม จริยธรรม 

1) ตระหนักในคุณค่าและคุณธรรม จริยธรรม เสียสละ และซื่อสัตย์สุจริต 
2) มีภาวะความเป็นผู้น าและผู้ตาม สามารถท างานเป็นหมู่คณะ สามารถแก้ไขข้อขัดแย้งตามล าดับ

ความส าคัญ เคารพสิทธิและรับฟังความคิดเห็นของผู้อ่ืน รวมทั้งเคารพในคุณค่าและศักดิ์ศรีของความ
เป็นมนุษย์ 

3) สามารถวิเคราะห์และประเมินผลกระทบจากการใช้ความรู้ทางวิศวกรรมต่อบุคคล องค์กร สังคมและ
สิ่งแวดล้อม 
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4) มีจรรยาบรรณทางวิชาการและวิชาชีพ และมีความรับผิดชอบในฐานะผู้ประกอบวิชาชีพ รวมถึงเข้าใจ
ถึงบริบททางสังคมของวิชาชีพวิศวกรรมในแต่ละสาขา ตั้งแต่อดีตจนถึงปัจจุบัน 

 

     2.  ความรู้ 
1) มีความรู้และความเข้าใจในเนื้อหาสาระหลักของสาขาวิชา เพ่ือการประยุกต์ใช้กับงานทางด้าน

วิศวกรรมศาสตร์ที่เกี่ยวข้อง และการสร้างนวัตกรรมทางเทคโนโลยี 
2) มีความรู้และความเข้าใจเกี่ยวกับหลักการและทฤษฎีที่ส าคัญ และน ามาประยุกต์ในการศึกษาค้นคว้า

ทางวิชาการ 

3) สามารถบูรณาการความรู้ในสาขาวิชาที่ศึกษากับความรู้ในศาสตร์อ่ืน ๆ ที่เกี่ยวข้อง 
4) มีความเข้าใจในวิธีการพัฒนาความรู้ใหม่ๆ และการประยุกต์  ผลกระทบของผลงานวิจัยที่มีต่อองค์

ความรู้ในสาขาวิชาและต่อการปฏิบัติในวิชาชีพ 
5) ตระหนักในระเบียบข้อบังคับที่ใช้อยู่ในสภาพแวดล้อมของระดับชาติและนานาชาติที่อาจมีผลกระทบ

ต่อสาขาวิชาชีพ รวมทั้งเหตุผลและการเปลี่ยนแปลงที่อาจจะเกิดขึ้นในอนาคต 
 

     3.  ทักษะทางปัญญา 
1) มีความสามารถในการค้นหาความรู้ ข้อมูล และประเมินความถูกต้องได้ด้วยตนเอง เพ่ือการเรียนรู้

ตลอดชีวิต และทันต่อการเปลี่ยนแปลงทางองค์ความรู้และเทคโนโลยีใหม่ๆ 
2) สามารถประมวล และศึกษาข้อมูลเพ่ือวิเคราะห์สาเหตุของปัญหาและข้อโต้แย้ง รวมทั้งหาแนวทาง

ป้องกันและแก้ไขปัญหาได้อย่างสร้างสรรค์ 
3) สามารถคิด วิเคราะห์ และแก้ไขปัญหาด้านวิศวกรรมได้อย่างมีระบบ รวมถึงการใช้ข้อมูล

ประกอบการตัดสินใจในการท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
4) สามารถสังเคราะห์และใช้ผลงานวิจัย สิ่งตีพิมพ์ทางวิชาการ ในการพัฒนานวัตกรรมหรือต่อยอดองค์

ความรู้จากเดิมได้อย่างสร้างสรรค์ 
 

     4.  ทักษะความสัมพันธ์ระหว่างบุคคลและความรับผิดชอบ 
1) สามารถสื่อสารกับกลุ่มคนที่หลากหลาย และสามารถสนทนาทั้งภาษาไทยและภาษาต่างประเทศได้

อย่างมีประสิทธิภาพ สามารถใช้ความรู้ในสาขาวิชาชีพมาสื่อสารต่อสังคมได้ในประเด็นที่เหมาะสม 
2) สามารถเป็นผู้ริเริ่มแสดงประเด็นในการแก้ไขสถานการณ์เชิงสร้างสรรค์ทั้งส่วนตัวและส่วนรวม พร้อม

ทั้งแสดงจุดยืนอย่างพอเหมาะทั้งของตนเองและของกลุ่ม รวมทั้งให้ความช่วยเหลือและอ านวยความ
สะดวกในการแก้ไขปัญหาสถานการณ์ต่าง ๆ 

3) สามารถวางแผนและรับผิดชอบในการพัฒนาการเรียนรู้ทั้งของตนเอง และสอดคล้องกับทางวิชาชีพ
อย่างต่อเนื่อง 
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4) รู้จักบทบาท หน้าที่ และมีความรับผิดชอบในการท างานตามที่มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและงานกลุ่ม 
สามารถปรับตัวและท างานร่วมกับผู้อ่ืนทั้งในฐานะผู้น าและผู้ตามได้อย่างมีประสิทธิภาพ สามารถ
วางตัวได้อย่างเหมาะสมกับความรับผิดชอบ 

5) มีจิตส านึกความรับผิดชอบด้านความปลอดภัยในการท างาน และการรักษาสภาพแวดล้อมต่อสังคม 
 

5. ทักษะการวิเคราะห์เชิงตัวเลข การสื่อสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 
1) มีทักษะในการใช้คอมพิวเตอร์และข้อมูลสารสนเทศ ส าหรับการท างานที่เกี่ยวข้องกับวิชาชีพได้เป็น

อย่างดี 
2) มีทักษะในการวิเคราะห์ข้อมูลทางคณิตศาสตร์และสถิติต่อการแก้ปัญหาที่เกี่ยวข้องได้อย่าง

สร้างสรรค ์

3) สามารถประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร ที่ทันสมัยได้อย่างเหมาะสมและมี
ประสิทธิภาพ 

4) มีทักษะในการสื่อสารข้อมูลทั้งทางการพูด การเขียน การสื่อสารได้อย่างมีประสิทธิภาพ และน าเสนอ
รายงานผ่านสิ่งตีพิมพ์ทางวิชาการหรือวิชาชีพ รวมทั้งดุษฎีนิพนธ์ 

 
6. ทักษะพิสัย 

1) เลือกใช้อุปกรณ์ เครื่องมือพ้ืนฐานทางวิศวกรรมศาสตร์ ได้อย่างเหมาะสมและมีประสิทธิภาพ 
2) พัฒนาและดัดแปลงใช้อุปกรณ์ เครื่องมือ ส าหรับการแก้ปัญหาเฉพาะทางเพ่ือให้เกิดผลสัมฤทธิ์ 
    ในงานที่ด าเนินการ  

               3) ออกแบบและสร้างสรรค์ผลงานทางด้านเมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์อุตสาหกรรม  และระบบ 
    ควบคุมอัตโนมัติ สามารถน าไปสู่การประกอบอาชีพ  

               4) ควบคุมและสั่งการกลไกของงานทางด้านเมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์อุตสาหกรรมและระบบ 
ควบคุมอัตโนมัติ ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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แผนที่แสดงการกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลักสูตรสู่รายวิชา (Curriculum Mapping)  
ความรับผิดชอบหลัก  ความรับผิดชอบรอง 

รายวิชา 

1. คุณธรรม 
จริยธรรม 

2. ความรู้ 
3. ทักษะทาง

ปัญญา 

4. ทักษะ
ความสัมพันธ์

ระหว่างบุคคลและ
ความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการ
วิเคราะห์เชิงตัวเลข 
การสื่อสาร และ
การใช้เทคโนโลยี

สารสนเทศ 

6.ทักษะพิสัย 

1 2 3 4 1 2 3 4 5 1 2 3 4 1 2 3 4 5 1 2 3 4 1 2 3 4 

02-271-801 หุ่นยนต์และอุตสาหกรรมอัตโนมัติอัจฉิยะ                           

02-271-802 สัมมนาปริญญาเอก 1                           

02-271-803 สัมมนาปริญญาเอก 2                           

02-271-804 ระเบียบวิธีวิจัยทางวิศวกรรม                           

02-272-801 การวิเคราะห์กระบวนการผลิตสมัยใหม่                           

02-272-802 แบบจ าลองประยุกต์และการวิเคราะห์ระบบเมคคาทรอนิกส์                           

02-272-803 กระบวนการภาพส าหรับระบบอัตฉริยะ                           

02-272-804 เมคคาทรอนิกส์ขั้นสูงและการประยุกต์ใช้หุ่นยนต์                           

02-272-805 หุ่นยนต์ทางการแพทย์                           

02-272-806 ระบบการผลิตอัจฉริยะ                           

02-272-807 หัวข้อพิเศษ 1                           

02-272-808 หัวข้อพิเศษ 2                           

02-272-809 การประเมินค่าระบบ                           

02-272-810 หัวข้อประยุกต์ในระบบเมคคาทรอนิกส์                           

02-273-801 ดุษฎีนิพนธ์                           
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หมวดที ่5 หลกัเกณฑ์ในการประเมินผลนักศึกษา 
 

1.  กฎระเบียบหรือหลักเกณฑ์ในการให้ระดับคะแนน (เกรด) 
 ประกาศมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี เรื่อง เกณฑ์การวัดและประเมินผลการศึกษา
ระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ.2559  (ภาคผนวก ง) 
 

2.  กระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษา 
2.1  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ขณะนักศึกษายังไม่ส าเร็จการศึกษา 

 การทวนสอบในระดับรายวิชา มีการประเมินในภาคทฤษฎี การทวนสอบในระดับหลักสูตร มี
ระบบประกันคุณภาพภายใน เพ่ือใช้ในการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ของนักศึกษามีการประเมิน
การสอนของผู้สอนโดยนักศึกษา เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการเรียนรู้ของนักศึกษา 

2.2  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้หลังนักศึกษาส าเร็จการศึกษา 
  การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้หลังจากนักศึกษาส าเร็จการศึกษา แล้วน าผลที่ได้มาเป็น

ข้อมูลในการประเมินคุณภาพของหลักสูตร การพัฒนาหรือปรับปรุงหลักสูตร และกระบวนการเรียน
การสอน โดยมีหัวข้อการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ ดังต่อไปนี้ 

2.2.1 สภาวะการได้งานท าหรือศึกษาต่อของดุษฎีบัณฑิต  ประเมินจากการได้งานท าหรือ
ศึกษาต่อตรงตามสาขาหรือในสาขาที่เกี่ยวข้อง และระยะเวลาในการหางาน โดย
ท าการประเมินจากดุษฎีบัณฑิตแต่ละรุ่นที่ส าเร็จการศึกษา 

2.2.2 การทวนสอบจากผู้ประกอบการ เพ่ือประเมินความพึงพอใจในดุษฎีบัณฑิตที่จบ
การศึกษาและเข้าท างานในสถานประกอบการนั้น ๆ 

2.2.3 การประเมินจากดุษฎีบัณฑิตที่ไปประกอบอาชีพ ในส่วนของความพร้อมและ
ความรู้จากสาขาวิชาที่เรียนตามหลักสูตร เพ่ือน ามาใช้ในการปรับหลักสูตรให้ดี
ยิ่งขึ้น 

2.2.4 มีการเชิญผู้ทรงคุณวุฒิภายนอกและผู้ประกอบการมาประเมินหลักสูตร หรือ เป็น
อาจารย์พิเศษ เพ่ือเพ่ิมประสบการณ์การเรียนรู้และการพัฒนาองค์ความรู้ของ
นักศึกษา 
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3. เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาตามหลักสูตร 
3.1 ศึกษารายวิชาครบตามที่ก าหนดในหลักสูตร และมีค่าระดับคะแนนเฉลี่ยสะสมของรายวิชาตาม

หลักสูตรไม่ต่ ากว่า 3.50 จากระบบ 4.00 ระดับคะแนน หรือเทียบเท่า  

3.2 สอบผ่านการสอบวัดคุณสมบัติ (Qualifying Examination) เพ่ือเป็นผู้มีสิทธิ์ขอท าดุษฎีนิพนธ์ 

เสนอดุษฎีนิพนธ์และสอบผ่านการสอบปากเปล่าขั้นสุดท้ายโดยคณะกรรมการสอบที่คณบดี

แต่งตั้ง ซึ่งประกอบด้วยผู้ทรงคุณวุฒิภายในและภายนอกมหาวิทยาลัยฯและต้องเป็นระบบเปิด

ให้ผู้สนใจเข้ารับฟังได้ 

3.3 ผลงานดุษฎีนิพนธ์ต้องได้รับการยอมรับการตีพิมพ์หรืออย่างน้อยได้รับการยอมรับให้ตีพิมพ์ใน

วารสารวิชาการในระดับชาติหรือนานาชาติที่มีคุณภาพตามประกาศคณะกรรมการการ

อุดมศึกษา เรื่อง หลักเกณฑ์การพิจารณาวารสารทางวิชาการส าหรับการเผยแพร่ผลงานทาง

วิชาการ อย่ างน้อย 3 เรื่ อง  ( International Conference 1 paper และ International 

Jounal 2 paper) ที่อยู่ในฐาน ISI หรือ SCOPUS ทั้งนี้ข้อก าหนดอ่ืนใดจะต้องเป็นไปตาม

ประกาศมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี เรื่องการตีพิมพ์บทความวิจัยเพ่ือส าเร็จ

การศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา  

3.4 สอบผ่านความรู้ภาษาต่างประเทศตามเงื่อนไขและหลักเกณฑ์ โดยให้เป็นไปตามประกาศของ

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี  

3.5 เกณฑ์อ่ืนใด ให้เป็นไปตามข้อบังคับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ว่าด้วยการศึกษา

ระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2559 และท่ีแก้ไขเพ่ิมเติม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



39 
 

 

หมวดที ่6 การพัฒนาคณาจารย์ 
 

1. การเตรียมการส าหรับอาจารย์ใหม่ 
ในกระบวนการรับคณาจารย์ของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี จะมีขั้นตอนการรับ

สมัคร สอบสัมภาษณ์   และเมื่อได้เป็นอาจารย์แล้วจะได้ต าแหน่งเป็นพนักงานสายวิชาการ ในระหว่าง
นี้จะมีอาจารย์ผู้ใหญ่ที่มีประสบการณ์คอยเป็นพ่ีเลี้ยงและให้ค าปรึกษาแก่คณาจารย์ใหม่ทางด้านการ
สอนและการท าวิจัย และมีการประเมินผลโดยคณะกรรมการ 

2. การพัฒนาความรู้และทักษะให้แก่อาจารย์ 
2.1 การพัฒนาทักษะการจัดการเรียนการสอน การวัดและการประเมินผล 

  2.1.1 ส่งเสริมอาจารย์ให้มีการเพ่ิมพูนความรู้ สร้างเสริมประสบการณ์ในสาขาที่เกี่ยวข้อง   
เพ่ือส่งเสริมการสอนและการวิจัยอย่างต่อเนื่อง และให้การสนับสนุนการศึกษาต่อ ฝึกอบรม ดูงานทาง
วิชาการและวิชาชีพในองค์กรต่าง ๆ การประชุมทางวิชาการทั้งในประเทศ หรือต่างประเทศ หรือการ
ลาศึกษาต่อเพ่ือเพ่ิมพูนประสบการณ์ 
 2.1.2 การเพ่ิมพูนทักษะการจัดการเรียนการสอนและการประเมินผลให้ทันสมัย 

2.2 การพัฒนาวิชาการและวิชาชีพด้านต่าง ๆ 
  2.2.1 สนับสนุนให้อาจารย์จัดท าผลงานทางวิชาการ เพ่ือส่งเสริมการมีต าแหน่งทางวิชาการ

สูงขึ้น  
  2.2.2 ส่งเสริมการท าวิจัยสร้างองค์ความรู้ใหม่เป็นหลักและเพ่ือพัฒนาการเรียนการสอน และมี

ความเชี่ยวชาญในสาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
          2.2.3 การมีส่วนร่วมในกิจกรรมบริการวิชาการแก่ชุมชนที่เก่ียวข้องกับการพัฒนาความรู้ และ
คุณธรรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



40 
 

 

 

หมวดที ่7 การประกันคุณภาพหลักสูตร 
 

1.  การก ากับมาตรฐาน 
    คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคา  
ทรอนิกส์ก าหนดให้มีการก ากับมาตรฐานคุณภาพการศึกษาและการบริหารจัดการหลักสูตรด าเนินการ
ตามประกาศกระทรวงศึกษาธิการ เรื่อง เกณฑ์มาตรฐานหลักสูตรระดับบัณฑิตศึกษา พ.ศ. 2558  
    คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรมมอบหมายให้ประธานหลักสูตรท าหน้าที่ก ากับดูแลการบริหารหลักสูตร
ในภาพรวม โดยมีการประชุมเป็นประจ าทุก 2 เดือน และจัดให้มีการติดตามประเมินผลการด าเนินการ
เป็นประจ าทุกปี เพ่ือจะได้พิจารณาปรับปรุงแก้ไขด าเนินการหรือพัฒนาหลักสูตรได้ทันต่อการ
เปลี่ยนแปลง   
 

2.  บัณฑิต 
     หลักสูตรมีการติดตามคุณภาพของดุษฎีบัณฑิตตามมาตรฐานผลการเรียนรู้ หรือผลการเรียนรู้ที่
คาดหวังของหลักสูตร โดยพิจารณาจากข้อมูลผลลัพธ์การเรียนรู้ ผลการสอบประมวลความรอบรู้ และ
การมีงานท า นอกจากนั้นยังติดตามความต้องการของตลาดแรงงานและสังคม 3 ด้าน คือ ด้านความรู้
ความสามารถทางวิชาการ  ด้านทักษะ ความช านาญ  และด้านเจตคติ  ในด้านความรู้ความสามารถ
ทางวิชาการ  ดุษฎีบัณฑิตควรมีความรู้ เช่น การออกแบบพัฒนาหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติอัจฉริยะ 
การสื่อสารด้วยภาษาต่างประเทศ เทคโนโลยีสารสนเทศ  ด้านการจัดการเทคโนโลยีและกฎหมาย   
ส าหรับด้านทักษะความช านาญ  ดุษฎีบัณฑิตควรมีทักษะด้านวิชาชีพ ทักษะด้านการสื่อสาร ทักษะการ
คิดค านวณ ส่วนด้านเจตคติ ดุษฎีบัณฑิตควรมีเจตคติ ด้านคุณธรรม จริยธรรมในอาชีพ มีความเป็นผู้น า  
ความรับผิดชอบ และความจงรักภักดีต่อองค์กร 
     หลักสูตรท าการส ารวจความพึงพอใจและความคาดหวังของผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิตเป็นประจ าทุกปี และ
แจ้งผลการส ารวจให้กับคณะกรรมการบริหารหลักสูตรได้รับทราบเพ่ือเป็นข้อมูลส าหรับการปรับปรุง
พัฒนาหลักสูตรและการจัดการเรียนการสอน หลักสูตรก าหนดว่าผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิตจะต้องมีคะแนนความ
พึงพอใจมากกว่า 3.5 (จากระดับ 5)  
 

3. นักศึกษา 
 หลักสูตรให้ความส าคัญกับการรับนักศึกษาเข้าศึกษาต่อในหลักสูตร การส่งเสริมพัฒนานักศึกษา 
และผลลัพธ์ที่เกิดขึ้นกับนักศึกษา 

3.1 หลักสูตรก าหนดคุณสมบัติของนักศึกษาในการคัดเลือกจากการสอบข้อเขียนและสอบ
สัมภาษณ์เพ่ือแสดงความพร้อมด้านปัญญา และทางด้านทักษะวิชาการ ตลอดจนมีการสอบสัมภาษณ์
เพ่ือประเมินความพร้อมทั้งทางด้านร่างกาย สติปัญญา และจิตใจ 



41 
 

 

3.2 หลักสูตรส่งเสริมพัฒนานักศึกษา โดยจัดให้มีระบบสนับสนุนและการให้ค าแนะน านักศึกษา 
แต่งตั้งอาจารย์ที่ปรึกษาทางวิชาการให้แก่นักศึกษาทุกคน โดยอาจารย์จะแจ้งวันและเวลาที่นักศึกษาจะ
ขอรับค าปรึกษาไว้หรือผ่านช่องทางอ่ืน ๆ ที่เหมาะสม เพ่ือให้นักศึกษาที่มีปัญหาในการเรียนหรือปัญหา
อ่ืน ๆ สามารถขอรับค าปรึกษาจากอาจารย์ที่ปรึกษาทางวิชาการได้ 
      3.3 หลักสูตรมีการติดตามข้อมูลที่แสดงผลลัพธ์ที่เกิดขึ้นกับนักศึกษา ได้แก่ อัตราการคงอยู่ของ
นักศึกษา อัตราการส าเร็จการศึกษา ความพึงพอใจต่อหลักสูตร 
 

4.   อาจารย์ 
     หลักสูตรให้ความส าคัญกับคุณภาพของอาจารย์ จึงมีนโยบายและแผนระยะยาวในการรับอาจารย์
ใหม่ การแต่งตั้งอาจารย์ประจ าหลักสูตร การมีส่วนร่วมของอาจารย์ในการวางแผน การติดตามและ
ทบทวนหลักสูตร การบริหาร การส่งเสริมและการพัฒนาอาจารย์ 

4.1 การรับอาจารย์ใหม่ 
มีการคัดเลือกอาจารย์ใหม่ตามระเบียบและหลักเกณฑ์ของมหาวิทยาลัยโดยอาจารย์ใหม่

จะต้องมีคุณวุฒิการศึกษาระดับปริญญาเอกในสาขาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์หรือสาขาวิชาที่เก่ียวข้อง 

4.2 การแต่งตั้งคณาจารย์พิเศษ 
     การแต่งตั้งคณาจารย์พิเศษในหลักสูตร เพ่ือการถ่ายทอดประสบการณ์ตรงและความ

เชี่ยวชาญในงานเฉพาะทางแก่นักศึกษา และอาจารย์ประจ าหลักสูตร  โดยผู้ที่ได้รับการแต่งตั้งต้องเป็น
ผู้เชี่ยวชาญเฉพาะ   หรือมีคุณวุฒิการศึกษาปริญญาเอก  หรือด ารงต าแหน่งทางวิชาการไม่ต่ ากว่ารอง
ศาสตราจารย์ในสาขาท่ีเกี่ยวข้อง 

4.3 การมีส่วนร่วมของคณาจารย์ในการวางแผน การติดตามและทบทวนหลักสูตร 
            คณาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร  และผู้สอนจะต้องประชุมร่วมกันในการวางแผนจัดการเรียน
การสอนประเมินผลและให้ความเห็นชอบการประเมินผลทุกรายวิชา  เก็บรวบรวมข้อมูลเพ่ือเตรียมไว้
ส าหรับการปรับปรุงหลักสูตร  ตลอดจนปรึกษาหารือแนวทางที่จะท าให้บรรลุเป้าหมายตามหลักสูตร  
และได้บัณฑิตเป็นไปตามคุณลักษณะบัณฑิตที่พึงประสงค์ 

4.4 การบริหาร การส่งเสริม การพัฒนาอาจารย์ 
           (ดูหมวดที่  6 การพัฒนาอาจารย์) 
5.   หลักสูตร การเรียนการสอน การประเมินผู้เรียน 
      หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ให้ความส าคัญกับ
กระบวนการออกแบบหลักสูตรเพ่ือให้ตอบสนองต่อความต้องการของผู้มีส่วนได้ส่วนเสียและก าหนด
เป็นมาตรฐานผลการเรียนรู้หรือผลการเรียนรู้ที่คาดหวังซึ่งสอดคล้องกับวิสัยทัศน์และพันธกิจของ
มหาวิทยาลัย คณะ และให้เป็นไปตามนโยบายการพัฒนาก าลังคนของรัฐบาล มีกระบวนการก าหนด
สาระส าคัญของหลักสูตรด้วยการวิเคราะห์งาน (task analysis) ซึ่งแสดงความเชื่อมโยงกับผลการ
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เรียนรู้ที่คาดหวัง มีกระบวนการทบทวนและปรับปรุงหลักสูตรให้ทันสมัยเมื่อครบวงรอบการศึกษา 
หรือไม่เกิน 5 ปี 
      หลักสูตรให้ความส าคัญกับอาจารย์ผู้สอนในรายวิชา โดยค านึงความรู้ความสามารถและ
ประสบการณ์ในวิชาที่สอน ความสามารถในการออกแบบการสอนที่ส่งเสริมให้เกิดผลการเรียนรู้ที่
คาดหวัง และมีศักยภาพในการพัฒนาทักษะให้กับนักศึกษา หลักสูตรก าหนดให้มีการประเมินผู้เรียน
ด้วยจุดมุ่งหมาย 3 ประการ คือ การประเมินผลการเรียนรู้ของนักศึกษาที่แสดงผลลัพธ์การเรียนรู้ที่
คาดหวังของหลักสูตร การประเมินเพ่ือน าไปสู่การพัฒนาวิธีการเรียนรู้ของตัวนักศึกษาเอง และการ
ประเมินเพื่อเป็นข้อมูลปรับปรุงการเรียนการสอน 
6.  สิ่งสนับสนุนการเรียนรู้ 
     สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรมมีการบริหารบุคลากรและ
ทรัพยากรการเรียนการสอนดังนี้ 

6.1  การบริหารบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอน 
 (1) บุคลากรสายสนับสนุนควรมีวุฒิปริญญาตรีที่เกี่ยวข้องกับภาระงานที่รับผิดชอบ  และมี

ความรู้ด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์หรือสาขาวิชาที่เก่ียวข้อง 
 (2) การเพ่ิมทักษะความรู้เพ่ือการปฏิบัติงาน สนับสนุนให้มีการดูงานภายนอกหน่วยงานหรือ

การฝึกอบรม  สัมมนาเพ่ือเพ่ิมประสบการณ์การปฏิบัติงาน อย่างน้อย  1  ครั้งต่อปี 
 6.2 การบริหารงบประมาณ 

คณะฯจัดสรรงบประมาณประจ าปี ทั้งงบประมาณแผ่นดินและเงินรายได้เพ่ือจัดซื้อต ารา   
สื่อการเรียนการสอน  โสตทัศนูปกรณ์  และวัสดุครุภัณฑ์อย่างเพียงพอเพ่ือสนับสนุนการเรียน 
การสอนในชั้นเรียนและสร้างสภาพแวดล้อมให้เหมาะสมกับการเรียนรู้ด้วยตนเองของนักศึกษา 

6.3 ทรัพยากรการเรียนการสอนที่มีอยู่เดิม 
 (1)  ศูนย์คอมพิวเตอร์และสารสนเทศของคณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม มีไว้ส าหรับค้นคว้า 
หาความรู้เพิ่มเติม และการเพิ่มทักษะการใช้คอมพิวเตอร์และสารสนเทศ 

(2)  ส านักวิทยบริการมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี และห้องสมุดของคณะ 
ครุศาสตร์อุตสาหกรรมเป็นแหล่งรวบรวมเอกสารทั้งต ารา วารสาร ทั้งภาษาไทยและภาษาอังกฤษ  

(3)  ห้องเรียนทฤษฎี ที่ประกอบไปด้วยสื่อการสอนที่หลากหลาย 
(4)  ห้องปฏิบัติการต่าง ๆ เช่น ห้องปฏิบัติการระบบอัตโนมัติ  ,ห้องปฏิบัติการ CAD/CAM ,

ห้องปฏิบัติการ Electrical Engineering, ห้องปฏิบัติการ Electrical Machine , ห้องปฏิบัติการ 
Power Electronics, ห้ องปฏิบัติ การ  Mechanical Engineering, ศูนย์หุ่ นยนต์  มหาวิทยาลั ย
เทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี และห้องปฏิบัติการคณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล
ธัญบุรี 
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6.4 การจัดหาทรัพยากรการเรียนการสอนเพิ่มเติม 
 (1)  ประสานงานระหว่างส านักวิทยบริการฯ และอาจารย์ประจ าหลักสูตร เพ่ือการจัดซื้อ
หนังสือและต าราที่เก่ียวข้องเพ่ือการใช้ในการเรียนการสอน และการท าโครงการของนักศึกษา 

 (2)  ประสานงานระหว่างภาควิชาฯและคณะฯเพ่ือการจัดซื้อวัสดุและครุภัณฑ์พ้ืนฐาน 
ในการเรียนการสอนและการท าวิจัย 

6.5 การประเมินความเพียงพอของทรัพยากร 
          การประเมินความเพียงพอของทรัพยากรมีเป้าหมายเพ่ือให้หลักสูตรสามารถวางแผน 
การจัดการเรียนการสอนได้อย่างสะดวกและมีประสิทธิภาพ เพ่ือการสนับสนุนการเรียนรู้และการเรียน
ด้วยตนเอง โดยโสตทัศนอุปกรณ์และระบบเครือข่าย จะใช้การจัดท าสถิติ ความถี่การใช้ ความพึงพอใจ
ของผู้ใช้ ความเร็วของระบบเครือข่ายต่อนักศึกษาหรือจ านวนชั่วโมง 
  

7. ตัวบ่งช้ีผลการด าเนินงาน (Key Performance Indicators)  
    ผลการด าเนินการบรรลุตามเป้าหมายตัวบ่งชี้ทั้งหมดอยู่ในเกณฑ์ดีต่อเนื่อง 2 ปี การศึกษาเพ่ือ
ติดตามการด าเนินการตาม TQF ต่อไป ทั้งนี้เกณฑ์การประเมินผ่าน คือ มีการด าเนินงานตามข้อ 1-5 
และอย่างน้อยร้อยละ 80 ของตัวบ่งชี้ผลการด าเนินงานที่ระบุไว้ในแต่ละปี 
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ดัชนีบ่งชี้ผลการด าเนินงาน ปีที่ 1 ปีที่ 2 ปีที่ 3 ปีที่ 4 ปีที่ 5 

(1) อาจารย์ประจ าหลักสตูรอย่างน้อยร้อยละ 80 มีส่วนร่วมในการ 
ประชุมเพื่อวางแผน ตดิตาม และทบทวนการด าเนินงานหลักสูตร 

X X X X X 

(2) มีรายละเอียดของหลักสูตร ตามแบบ มคอ.2 ท่ี สอดคล้องกับกรอบ
มาตรฐานคุณวุฒิแห่งชาติ หรือมาตรฐานคณุวุฒิสาขา/สาขาวิชา 

X X X X X 

(3) มีรายละเอียดของรายวิชา และรายละเอยีดของประสบการณ์
ภาคสนาม ตามแบบมคอ.3 และ มคอ.4 อย่างน้อยก่อนการเปิดสอน
ในแต่ละภาคการศึกษาใหค้รบทุกรายวิชา 

X X X X X 

(4) จัดท ารายงานผลการด าเนินการของรายวิชา และรายงานผลการ
ด าเนินการของประสบการณภ์าคสนาม ตามแบบ มคอ.5 และ มคอ.6  
ภายใน 30 วัน หลังสิ้นสุดภาคการศึกษาที่เปิดสอนให้ครบทุกรายวิชา 

X X X X X 

(5) จัดท ารายงานผลการด าเนินการของหลักสูตร ตามแบบมคอ.7  
ภายใน  60 วันหลังสิ้งสุดปีการศึกษา 

X X X X X 

(6) มีการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิของนักศึกษาตามมาตรฐานผลการเรียนรู้ที่
ก าหนดในมคอ.3 และ มคอ. 4 อย่างน้อยร้อยละ 25 ของรายวิชาที่
เปิดสอนในแตล่ะปีการศึกษา 

X X X X X 

(7) มีการพัฒนา/ปรับปรุงการจัดการเรียนการสอน กลยุทธ์การสอน หรอื
การประเมินผลการเรยีนรู้ จากผลการประเมินการด าเนินงานท่ี
รายงานใน มคอ.7 ปีท่ีผ่านมา 

 X X X X 

(8) อาจารย์ใหม่ทุกคน ได้รับการปฐมนิเทศหรือค าแนะน าด้าน การ
จัดการเรียนการสอน 

X X X X X 

(9) อาจารย์ประจ าทุกคนได้รับการพฒันาทางวิชาการ และ/หรือวิชาชีพ
อย่างน้อยปีละหนึ่งครั้ง 

X X X X X 

(10) จ านวนบุคลากรสนับสนุนการเรียนการสอนได้รับการพัฒนาวิชาการ 
และ/หรือวิชาชีพ ไม่น้อยกว่าร้อยละ  50 ต่อปี 

X X X X X 

(11) ระดับความพึงพอใจของนักศึกษาปีสุดท้าย/บัณฑิตใหม่ที่มตี่อ
คุณภาพหลักสตูร เฉลี่ยไม่น้อยกว่า 3.5 จาก  คะแนน 5.0 

  X X X 

(12) ระดับความพึงพอใจของผู้ใช้บัณฑิตที่มีต่อบัณฑิตใหม่ เฉลี่ยไม่น้อย
กว่า 3.5 จากคะแนนเต็ม  5.0 

   X X 

รวมตัวบ่งชี้บังคับท่ีต้องด าเนินการ (ข้อ 1-5)ในแต่ละป ี 5 5 5 5 5 

รวมตัวบ่งชี้ในแต่ละปี (ตามที่คณะ/วิทยาลัยก าหนด) 9 10 12 12 12 
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หมวดที ่8 การประเมิน และปรับปรุงการด าเนินการของหลักสูตร 
 

1. การประเมินประสิทธิผลของการสอน 
1.1 การประเมินกลยุทธ์การสอน 

(1) การประชุมร่วมของอาจารย์ในสาขาวิชา เพ่ือแลกเปลี่ยนความคิดเห็นและขอค าแนะน า/
ข้อเสนอแนะของอาจารย์ที่มีความรู้ในการใช้กลยุทธ์การสอน 

(2) อาจารย์ผู้รับผิดชอบ/อาจารย์ผู้สอนรายวิชา ขอความคิดเห็นและข้อเสนอแนะจากอาจารย์
ท่านอ่ืน หลังการวางแผนกลยุทธ์การสอนส าหรับรายวิชา 

(3) การสอบถามจากนักศึกษา ถึงประสิทธิผลของการเรียนรู้จากวิธีการที่ใช้ โดยใช้แบบสอบถาม
หรือการสนทนากับกลุ่มนักศึกษา ระหว่างภาคการศึกษา โดยอาจารย์ผู้สอน 
         (4) ประเมินจากการเรียนรู้ของนักศึกษา จากพฤติกรรมการแสดงออก การท ากิจกรรมและผล
การสอบ 

1.2 การประเมินทักษะของอาจารย์ในการใช้แผนกลยุทธ์การสอน 
(1) ให้นักศึกษาได้มีการประเมินผลการสอนของอาจารย์ในทุกด้าน ทั้งด้านทักษะกลยุทธ์การ

สอนการตรงต่อเวลา การชี้แจงเป้าหมาย วัตถุประสงค์รายวิชา ชี้แจงเกณฑ์การประเมินผลรายวิชา 
และการใช้สื่อการสอนในทุกรายวิชา 

(2) การประเมินการสอนของอาจารย์จากการสังเกตในชั้นเรียนถึงวิธีการสอน กิจกรรม งานที่
มอบหมายแก่นักศึกษา โดยคณะกรรมการประเมินการสอน 

(3) การประเมินการสอนโดยอาจารย์ผู้ร่วมสอนในรายวิชา จากการสังเกตการสอน 
(4) รายงานผลการประเมินทักษะอาจารย์ให้แก่อาจารย์ผู้สอนและผู้รับผิดชอบหลักสูตรเพ่ือใช้ใน

การปรับปรุงกลยุทธ์การสอนของอาจารย์ต่อไป 
        (5) คณะรวบรวมผลการประเมินทักษะของอาจารย์ในการจัดกิจกรรมเพ่ือพัฒนา/ปรับปรุงทักษะ
กลยุทธ์การสอน 

2. การประเมินหลักสูตรในภาพรวม 
เมื่อสิ้นสุดการเรียนการสอน การประเมินผลและการทวนสอบผลการเรียนรู้ของแต่ละรายวิชาและ

ประสบการณ์ภาคสนามในแต่ละภาคการศึกษาแล้ว ให้อาจารย์ผู้สอนจัดท ารายงานผลการด าเนินการ
ของรายวิชา ซึ่งรวมถึงการประเมินผลและการทวนสอบผลการเรียนในรายวิชาที่ตนรับผิดชอบพร้อม
ปัญหา/อุปสรรคและข้อเสนอแนะและจัดท ารายงานผลการด าเนินการของหลักสูตรในภาพรวม
ประจ าปีการศึกษาเมื่อสิ้นปีการศึกษา และต้องมีการประเมินหลักสูตรในภาพรวมดังนี้ 
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2.1 โดยนักศึกษาปัจจุบัน และบัณฑิตผู้ส าเร็จการศึกษาในหลักสูตร 
-  การประเมินหลักสูตรในภาพรวม โดยนักศึกษาชั้นปีสุดท้าย ในภาคปลายก่อนส าเร็จ

การศึกษาในรูปแบบสอบถาม หรือการประชุมตัวแทนนักศึกษากับตัวแทนอาจารย์ 
    2.2 โดยผู้ทรงคุณวุฒิ ที่ปรึกษา และ/หรือจากกรรมการประเมินคุณภาพภายนอก 
   -  การประเมินจากการเยี่ยมชมและข้อมูลในรายงานผลการด าเนินการหลักสูตร 
    2.3  โดยผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิต  และ/หรือผู้มีส่วนเกี่ยวข้องอ่ืนๆ 
   -  แบบประเมินความพึงพอใจต่อคุณภาพของดุษฎีบัณฑิต โดยผู้ใช้ดุษฎีบัณฑิต 
          -  การประชุมทบทวนหลักสูตร โดยผู้ทรงคุณวุฒิ ผู้ใช้งานนักศึกษา บัณฑิตใหม่ นักการศึกษา 

3. การประเมินผลการด าเนินงานตามรายละเอียดหลักสูตร 
     มีการประเมินผลการด าเนินงานตามหลักสูตร  ตามดัชนีตัวบ่งชี้ผลการด าเนินงานที่ระบุในหมวดที่ 
7  ข้อ 7  โดยด าเนินการตามเกณฑ์การประกันคุณภาพการศึกษาของส านักงานคณะกรรมการการ
อุดมศึกษา (สกอ.) และตามเกณฑ์การประกันคุณภาพการศึกษาภายนอก ของส านักงานรับรอง
มาตรฐานและประเมินคุณภาพการศึกษา (สมศ.) 
 

4. การทบทวนผลการประเมินและวางแผนปรับปรุงหลักสูตรและแผนกลยุทธ์การสอน 
     วิเคราะห์ประสิทธิภาพและประสิทธิผลของการบริหารจัดการหลักสูตรในภาพรวมจากรายงานผล
การด าเนินการของรายวิชา และรายงานผลการด าเนินการของหลักสูตรในภาพรวมประจ าปีการศึกษา 
ว่าบัณฑิตบรรลุมาตรฐานผลการเรียนรู้ตามที่คาดหวังไว้หรือไม่ รวมทั้งให้น าผลการวิเคราะห์มา
ปรับปรุงและพัฒนาหลักสูตรและ/หรือการด าเนินการของหลักสูตรต่อไป 
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ความคาดหวังของผลลัพธ์การเรียนรู้เม่ือสิ้นสุดปีการศึกษา 

ชั้นปีที่ รายละเอียด 

1 1) ค้นหาหัวข้อวิจัยด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
2) ออกแบบและพัฒนาการเรียรู้ด้านวิศวกรรมเมคาทรอนิกส์ที่เน้นสมรรถนะเป็นฐาน 
3) สามารถพูดและสื่อสารภาษาอังกฤษได้ดี 

2 1) วิเคราะห์หัวข้อวิจัยด้านวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
2) ออกแบบเครื่องมือวิจัยและวิธีวิเคราะห์ข้อมูลทั้งเชิงคุณภาพและเชิงปริมาณ เพ่ือประเมินแนวคิด  
ต้นแบบและผลการวิจัย 
3) สังเคราะห์ผลการวิจัยและอภิปรายผลที่มีคุณภาพ โดยผลการวิจัยที่ผ่านการสังเคราะห์สามารถ
ชี้น าในการแก้ปัญหาและพัฒนางานซึ่งเกี่ยวข้องกับดุษฎีนิพนธ์ 
4) สามารถพูดและสื่อสารภาษาอังกฤษได้ดี 

3 1) บูรณาการความรู้ที่ศึกษากับความรู้ในวิชาชีพมาประยุกต์เพ่ือให้เกิดองค์ความรู้และนวัตกรรม
ใหมใ่นสาขาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
2) วิเคราะห์ข้อมูลการวิจัย และวางแผนการวิจัยอย่างเป็นระบบเพ่ือจัดท าวิจัยที่มีคุณภาพ 
3) น าเสนอผลงาน และอภิปรายผลในหัวข้อวิจัยที่เกี่ยวข้องกับดุษฎีนิพนธ์ โดยผนวกรวมกับ
ผลการวิจัยของดุษฎีนิพนธ์ 
4) น าเสนอรายงานผ่านที่ประชุมวิชาการ หรือ สื่อสิ่งตีพิมพ์ทางวิชาการและวิชาชีพ 
5) เขียนบทความวิชาการเพ่ือเผยแพร่ในระดับนานาชาติ 
6) สามารถพูดและสื่อสารภาษาอังกฤษได้ดี 
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ภาคผนวก ก 
ค าสั่งมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี   

เรื่อง  
แต่งตั้งคณะกรรมการจัดท าพัฒนาหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต  

สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์  
หลักสูตรนานาชาติ(หลักสูตรใหม่ 2563) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



49 
 

 

 
 
 
 



50 
 

 

 
 
 
 
 



51 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ข 
ประวัติ ผลงานทางวิชาการ ประสบการณ์การสอน 

ของอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลักสูตร 
อาจารย์ประจ าหลักสูตร อาจารย์ประจ า และอาจารย์พิเศษ 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
 สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

1. ชื่อ-สกุล    นายเดชฤทธิ์  มณีธรรม 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ รองศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน   ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน       90/120 หมู่บ้านฐานมั่นคง ต าบลคลองสอง อ าเภอคลองหลวง  

  จังหวัดปทุมธานี 12120 
5. ประวัติการศึกษา 

ปีท่ีจบ วุฒิการศึกษา สาขาวิชา มหาวิทยาลัย 

2561 ปร.ด. วิศวกรรมไฟฟ้าและ
คอมพิวเตอร์ 

มหาวิทยาลัยมหาสารคาม 

2553 D.Eng. Mechatronics Asian Institute of Technology 
2538 ค.อ.ม. เครื่องกล สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 

2532 อส.บ. เทคโนโลยีขนถ่ายวัสดุ สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 

 
6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 
พ.ศ. 2561 – ปัจจุบัน  ประธานหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  
    สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์   

ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม  คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

พ.ศ. 2555– 2561  ประธานหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  
    สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์   

ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม  คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

พ.ศ. 2540– 2555  อาจารย์ประจ าภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม   
    คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม สถาบันเทคโนโลยีราชมงคล 
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7. ผลงานทางวิชาการที่ได้รับการตีพิมพ์เผยแพร่  
7.1 งานวิจัย  

- บทความวิจัย 
เผยแพร่ในรูปแบบบทความวิจัยลงในวารสารทางวิชาการระดับนานาชาติ 

[ 1]  D. Maneetham.  ( 2016) .  Fuzzy controller design with stability equations for 
hydraulic servo system. Journal of Material Science and Applied Energy. 
5(3), pp. 66-72. December 2016. (Scopus) 

[2] Dechrit Maneetham. (2016). Voice and Head Controlled Intelligent Wheelchair. 
Royal Thai Army Medical Journal. 69(4). pp. 178-184. October-December 
2016. (Scopus) 

[ 3]  Dechrit Maneetham. (2017) .  VDT Workstation :  Comparison of Posture Computer 
Users with Musculoskeletal Symptoms Using EMG Sensor.  Royal Thai 
Army Medical Journal. 70(4). pp. 209-216. November 2017. (Scopus) 

[ 4]  Dechrit Maneetham.  ( 2018) .  Mathematical Modeling and Simulation of a 
Position Control Electrohydraulic Servo System. International Journal of 
Latest Engineering Research and Applications ( IJLERA).  3(7) .  pp. 34-39. 
July 2018. (ebsco) 

[5]  Dechrit Maneetham and Sivhour Leng .  (2018) .  Scorbot-ER 4U Using Forward 
Kinematics Modelling and Analysis. World Academy of Science, 
Engineering and Technology International Journal of Mechanical and 
Mechatronics Engineering, 12(2). pp. 162-168. January 2018. (Q3) 

เผยแพร่ในรูปแบบบทความวิจัยลงในวารสารทางวิชาการระดับชาติ 
[1] Dechrit Maneetham and Sivhour Leng . (2018). PC-Bases 5DOF industrial robotic 

arm with object color sorting by image processing , SNRU Journal of 
Science and Technology. 10(3). pp. 148-155. September 2018. (TCI กลุ่ม 
1) 

7.2 ต ารา/หนังสือ 
7.2.1 หนังสือ 

[1]  เดชฤทธิ์ มณีธรรม. Industrial Robotics of Mechatronics Applications. (2561). 
ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน). จ านวนหน้าทั้งหมด 284 หน้า 

[2]  เดชฤทธิ์ มณีธรรม. คัมภีร์ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino. (2560). ส านักพิมพ์ ซีเอ็ด
ยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน). จ านวนหน้าทั้งหมด 360 หน้า 
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[3]  เดชฤทธิ์ มณีธรรม. คัมภีร์ระบบนิวแมติกส์ (PNEUMATICS SYSTEM). (2560). 
ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน). จ านวนหน้าทั้งหมด 448 หน้า 

[4]  เดชฤทธิ์  มณีธรรม. คัมภีร์ระบบไฮดรอลิกส์  (Hydraulic System). (2559). 
ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน).จ านวนหน้าทั้งหมด 384 หน้า 

[5]  เดชฤทธิ์ มณีธรรม และคณะ. คัมภีร์พีแอลซีเบคฮอฟ (PLC BECKHOFF). (2559). 
ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน).จ านวนหน้าทั้งหมด 284 หน้า 

[6]  เดชฤทธิ์ มณีธรรม. คัมภีร์หุ่นยนต์ (Robot). (2559). ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด 
(มหาชน). จ านวนหน้าทั้งหมด 416 หนา้ 

[7]  เดชฤทธิ์  มณีธรรม และส า เริ ง  เต็มราม. คัมภีร์ ไมโครคอนโทรเลอร์  PIC 
(Microcontroller PIC). (2559). ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน). 
จ านวนหน้าทั้งหมด 376 หน้า 

[8] เดชฤทธิ์ มณีธรรม. คัมภีร์ไมโครคอนโทรเลอร์ MCS-51(Microcontroller MCS-51). 
(2559). ส านักพิมพ์ ซีเอ็ดยูเคชั่น จ ากัด (มหาชน). จ านวนหน้าทั้งหมด 492 
หน้า 

7.3 ผลงานทางวิชาการในลักษณะอื่น  10  ประเภท ดังนี้ 
7.3.1 สิทธิบัตร  (patent) 

 [1] เดชฤทธิ์ มณีธรรม. (2559). รถขับเคลื่อนล้อเดียวพร้อมมอเตอร์ส าหรับประกอบ
รถเข็นนั่งผู้พิการ ,  Patent No. 11137. วันที่ออกอนุสิทธิบัตร 9 กุมภาพันธ์ 
2559. 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
 สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

1. ช่ือ-สกุล    นายปัญญา มินยง 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ รองศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน   ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
4. ท่ีอยู่ปัจจุบัน       98/33 หมู่ 1 ต าบลบึงยี่โถ  อ าเภอธัญบุรี  จังหวัดปทุมธานี 12130 
5. ประวัติการศึกษา 
 

ปีท่ีจบ วุฒิการศึกษา สาขาวิชา มหาวิทยาลัย 

2547 D.Eng. System Control Toyohashi University of 
Technology 

2542 M.Eng. System Control Toyohashi University of 
Technology 

2535 อส.บ. เทคโนโลยีการวัดคุมทาง
อุตสาหกรรม 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า
คุณทหารลาดกระบัง 

 
6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

พ.ศ. 2559– ปัจจุบัน  อาจารย์ประจ าหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  
    สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์   

ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

พ.ศ. 2535– 2559  อาจารย์ประจ าสาขาวิชาวิศวกรรมศาสตร์ 
    คณะวิศวกรรมศาสตร์  สถาบันเทคโนโลยีปทุมวัน 

 

7. ผลงานทางวิชาการที่ได้รับการตีพิมพ์เผยแพร่  
7.1 งานวิจัย  

- บทความวิจัย 
เผยแพร่ในรูปแบบน าเสนอบทความวิจัยต่อที่ประชุมทางวิชาการระดับนานาชาติ 

[ 1 ]   Yuto Miyawaki, Yang Laijun, Ryota Sakamoto, Norihiko Kato, Ken'ichi Yano, 
Panya Minyong.  (2018) .  "Electric Wheelchair Control System without 
Gazing the Operation Screen" , The 9th TSME International Conference 
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on Mechanical Engineering, Phuket, Thailand, 11- 14 December, 2018. 
pp. No.2017-0105.  

 [2] Tomoya Ichikawa, Ken’ichi Yano, Tsutomu Shimada, Lanijun Yang, Ryota 
Sakamoto, Shintaro Shimada, Panya Minyong. (2018). Gesture-based 
Operation System for Robot Arm and Electric Wheelchair. the 3rd 
International Symposium on Innovative Education and Technology 
(ISIET) 2018. 16 -17 July 2018. pp 36-42. 

[3] Kohei Ohno, Naoto Mizutani, Hirokazu Matusi, Ken’ichi Yano and Panya Minyong. 
(2016). Slip-suppression control for an electric crawler vehicle on an 
uphill path with low µ value. The 7th TSME International Conference 
on Mechanical Engineering. Paper No. DRC0001, Chiangmai, Thailand 
13-16 December 2016. pp 150-155. 

[4] T. Thewan, A.H. Ismail, M. Panya, and K. Terashima (2016). Assessment of WiFi RSS 
using Design of Experiment for Mobile Robot Wireless Positioning System. 19th 
International Conference on Information Fusion, 2016, Germany. July 2016. 
pp. 200-205.  
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์ประจ าหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต 
 สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

1. ช่ือ-สกุล    นายวิพุธ  ตุวยานนท์ 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ อาจารย์   
3. สังกัดหน่วยงาน   คณะวิศวกรรมศาสตร์  
4. ท่ีอยู่ปัจจุบัน 166/345  ซ. พหลโยธิน 52 แยก 11-1 (ม.ณัฐกานต์) แขวงคลองถนน เขตสายไหม

กรุงเทพฯ โทรศัพท์ : 02-5494746 อีเมล : Wiput_t@rmutt.ac.th 
5. ประวัติการศึกษา 

ปีท่ีจบ วุฒิการศึกษา สาขาวิชา มหาวิทยาลัย 
2561 D.Eng. Mechatronics Asian Institute of Technology (AIT) 

2552 M.Eng. Mechatronics Asian Institute of Technology (AIT) 

2549 วศ.บ. เครื่องกล จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 

6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 
6.1 ประสบการณ์ท างาน 

พ.ศ. 2561 – 2563 ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

พ.ศ. 2563 – ปัจจุบัน คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 
6.2 ประสบการณ์การสอน 

ระดับปริญญาตรี            ระดับปริญญาโท 
1)  Automatic Production Control  1)  Engineering Materials 
2)  Pneumatic and Hydraulic   2)  Biomedical Engineering 
3)  Robotics and Machine Vision  3)  Intelligent Systems 
4)  Artificial Intelligence 

7. ผลงานทางวิชาการ 
- บทความวิจัย 

 เผยแพร่ในรูปแบบบทความวิจัยลงในที่ประชุมวิชาการระดับนานาชาติ 
   [1] Pakornkiat Sawetmethikul, Udomsak Jantaratapo, Myo Min Aung, Jirapong Jittakort and 

Wiput Tuvayanond.  ( 2019) .  A Research Projec for Precision Agriculture 
Enhancement:  A Water Machine using Fine Filtration and Ultrasonication 
Techniques.  Paper Presented at The 4th International Conference on Innovative 
Education and Technology ( ICIET 2019) .  11- 13 July 2019, Pattaya, Chonburi, 
Thailand. p. 45-49. 
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 [2] W. Tuvayanond and M. Parnichkun. (2017). “Development  of 2-  DOFs H∞ loop 
shaping structured control on pneumatic servo system.  TRS Conference on 
Robotics and Industrial Technology ( CRIT 2017) .  22 June 2017.  Bangkok, 
Thailand. pp. 175-187. 

เผยแพร่ในรูปแบบบทความวิจัยลงในวารสารทางวิชาการระดับนานาชาติ 
[1] Tuvayanond, W., and Parnichkun, M., (2017). Position Control of a Pneumatic 

Surgical Robot Using PSO based 2-DOF H ∞ Loop Shaping Structured 
Controller, International Journal of Mechatronics, Vol. 43, May 2017. pp. 40-
55. 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์ประจ า 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

1. ชื่อ  - นามสกุล      นายสุรชาติ จันทรชิต 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ           อาจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน                 ครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน                     97/58 หมู่ 6 ซอยหมู่บ้านเลอมิวเลีย ต าบลคลองสอง  

อ าเภอคลองหลวง จังหวัดปทุมธานี 12120 
5. ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Mechatronics Asian Institute of Technology 2560 

โท M.Eng. Mechatronics Asian Institute of Technology 2554 
ตรี วศ.บ. เมคคาทรอนิกส์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรี 2552 

 

6.   ประสบการณ์ท างาน/การสอน 
พ.ศ. 2560– ปัจจุบัน อาจารย์ประจ าหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต  

สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์  ภาควิชาครุศาสตร์อุตสาหกรรม   
คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

พ.ศ. 2557– 2560  R&D (Machine Design)  บริษัท เมคคานิคซอร์สเซส จ ากัด 
พ.ศ. 2554– 2554  อาจารย์พิเศษ (CAD Design : Solidwork)    

สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์ 
7. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 

7.1 บทความวิจัย/บทความวิชาการ 
7.1.1 บทความวิจัย 

        Journal 
   [1] Surachat Chantarachit and Manukid Parnichkun (2016), Development and 

control of a unicycle robot with double flywheels, ELSEVIER, MECHATRONICS, 
The Science of Intelligent Machines Published : 7 October 2016”,pp 28-40. 

Conferences 
[1] Surachat Chantarachit (2015), Balancing Control of a Unicycle Robot, The 

Conference of TRS on Robotics and Industrial Technology, 26 June 2015, 
Bangkok, Thailand, pp 5-9. 
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[2] Surachat Chantarachit and SKUBA Team (2014), Devopment of SKUBA Automous  
Underwater Vehicle: The conference of Obsidian robot, Robosob 2014, USA, 
California. pp 120-131. 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์ประจ า 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 
1.  ชื่อ  - นามสกุล      นางณฐา  คุปตัษเฐียร 
2.  ต าแหน่งทางวิชาการ           รองศาสตราจารย์ 
3.  สังกัดหน่วยงาน                 กองยุทธศาสตร์ต่างประเทศ 
4.  ที่อยู่ปัจจุบัน                     39 มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ถนนรังสิต-นครนายก  

ต าบลคลองหก  อ าเภอธัญบุรี  จังหวัดปทุมธานี 12110 
5.  ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก Ph.D. Engineering Management University of Missouri-Rolla, United 
States of America 

2541 

โท M.Sc. Engineering Management University of Missouri-Rolla, United 
States of America 

2538 

ตรี วศ.บ. วิศวกรรมอุตสาหการ จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 2536 
 

6.   ประสบการณ์ท างาน/การสอน 
พ.ศ. 2537– ปัจจุบัน  อาจารย์ประจ า 

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 
7.   ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 

7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 
7.1.1 บทความวิจัย 

Journal  
 [1] อนุภาพ  วิตรสุขุมาลย์ และ ณฐา  คุปตัษเฐียร. 2558. “การปรับปรุงคุณภาพงานบริการของ

ห้องปฏิบัติการสอบเทียบเครื่องมือวัดโดยการบูรณาการเครื่องมือวัดคุณภาพบริการ 
SERVQUAL และแบบจ าลองคาโนไปยัง QFD”วารสารวิศวกรรมศาสตร์ ราชมงคลธัญบุรี ปีที่ 
13 ฉบับที่ 1 เดือนมกราคม – มิถุนายน 2558 หน้า 1-12. 

[2] ศักดิ์ระพี  พริบไหว และ ณฐา  คุปตัษเฐียร. 2558. “คุณภาพการบริการของการจัดการเรียนการ
สอนระดับบัณฑิตศึกษา  กรณีศึกษาภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการ มทร.ธัญบุรี โดยการใช้
เทคนิค SERVQUAL-TRAN”วารสารวิศวกรรมศาสตร์ ราชมงคลธัญบุรี ปีที่ 13 ฉบับที่ 1 
เดือนมกราคม – มิถุนายน 2558 หน้า 25-34. 
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Conferences 
[1] Lee, L. Lee, L., Kuptasthien, N.,  Tien, D.B., Saad, N.H., Leong H. 2015. Comparative 

Study on Cdio Implemention in Selected ASEAN Countries. The 11th 
International CIDO Conference, Chengdu University of information Technology 
, Chengdu ,Sichuan P.R. China ; 06/2015. 

[2] นัทรมย์  ศรีรัตนพันธ์ และ ณฐา  คุปตัษเฐียร. 2558.  “การออกแบบอุปกรณ์ยึดชิ้นงาน และ
ระบบป้องกันความผิดพลาด เพ่ือลดของเสียในกระบวนการผลิตโฟมเบาะรถยนต์ กรณีศึกษา 
: โรงงานตัวอย่าง” การประชุมวิชาการข่ายงานวิศวกรรมอุตสาหการ ประจ าปี พ.ศ. 2558,  
6-8 สิงหาคม 2559, หน้า 366 – 377 กรุงเทพฯ. 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 

1. ชื่อ  - นามสกุล    นายมนูกิจ  พานิชกุล 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ  ศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    Asian Institute of Technology 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    Asian Institute of Technology  ต าบลคลองหนึ่ง  

อ าเภอคลองหลวง  จังหวัดปทุมธานี  12120 
5. ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Precision Machinery Engineering University of Tokyo 2539 
โท M.Eng. Precision Machinery Engineering University of Tokyo 2536 

ตรี วศ.บ. วิศวกรรมเครื่องกล จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 2534 
 

6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 
 พ.ศ. 2539– ปัจจุบัน Asian Institute of Technology 

7. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 
7.1 บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

 [1] Surachat Chantarachit and Manukid Parnichkun (2016), Development and control of 
a unicycle robot with double flywheels, ELSEVIER, MECHATRONICS, The 
Science of Intelligent Machines Published : 7 October 2016”,pp 28-40. 

[2] Nay Thaw Htoo, Than Lin, Manukid Parnichkun: Speech Controlled RoboQuad, 

International Conference on Proceedings of TSME- ICoME2017, The 8th Thai 

Society of Mechanical Engineers, International Conference on Mechanical 

Engineering, Dec 10-15, 2017, Bangkok, Thailand.  
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 

1.   ชื่อ  - นามสกุล    นายนิยม  ละออปักษิณ 
2.  ต าแหน่งทางวิชาการ  รองศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    ศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี 
4.   ที่อยู่ปัจจุบัน    ศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี  

ภาควิชาออร์โธปิดิกส์ คณะแพทยศาสตร์  
มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ 62 หมู่ 7 ถนนรังสิต-นครนายก  
อ าเภอองครักษ์ จังหวัดนครนายก  26120 

5.   ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

  Diploma in Orthopaedic 
Surgery    

แพทยสภา 2535 

  Resident Training in 
Orthopaedics 

ศิริราชพยาบาล 2535 

  Officer Training in 
Orthopaedics 

มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร์ 2532 

ตรี MD. แพทย์ศาสตร์บัณฑิต มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร์ 2529 
 

6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 
2556-ปัจจุบัน  รักษาราชการแทนคณบดีคณะแพทยศาสตร์ มศว. 
2554-2556    คณะกรรมการก าหนดกลไกทางการเงินเพ่ือพัฒนาระบบการส่งผู้ป่วยกลับของ 

จังหวัด ในเครือข่ายส านักงานหลักประกันสุขภาพแห่งชาติ เขต 4 สระบุรี 
ผู้อ านวยการศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี  
คณะแพทยศาสตร์ มศว.           

2555   ที่ปรึกษาผู้ว่าราชการจังหวัดนครนายกในการบริหารและการพัฒนา 
จังหวัดนครนายก 

2555   ประธานแพทย์ฝังเข็ม รุ่นที่ 27 
2554   รองคณบดีฝ่ายบริหารคณะแพทยศาสตร์ มศว. 
2550-2554  ผู้อ านวยการศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี    
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คณะแพทยศาสตร์ มศว. 
2547-2550  รองผู้อ านวยการฝ่ายคลังและแผนศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ 

สยามบรมราชกุมารี  คณะแพทยศาสตร์ มศว. 
2544-2547  รองผู้อ านวยการฝ่ายการแพทย์ศูนย์การแพทย์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ  
   สยามบรมราชกุมารี  คณะแพทยศาสตร์ มศว. 

7.  ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 

7.1  ผลงานทางวิชาการรับใช้สังคม   
-  เฝือกอ่อนประคองข้อเท้าจากยางธรรมชาติ  2016 
-  Development short arm and short leg cast from natural rubber 2017 
-  การน าเฝือกเฝือกประดิษฐ์ยางพาราไปประยุกต์ใช้รักษาทางการแพทย์ 2019 

7.2 ผลงานทางวิชาการในลักษณะอื่น   
-  เฝือกอ่อนประคองข้อเท้าจากยางธรรมชาติ จดอนุสิทธิบัตร 2561 หมายเลขค าขอ  
   1803001996  
-  เฝือกยางพารา จดอนุสิทธิบัตร 2561 หมายเลขค าขอ 1803001998 

8.   อ่ืน ๆ (ลักษณะงาน/ประสบการณ์ที่เกี่ยวข้องกับสาขาวิชาที่เปิดสอน) 

      1.  วิทยากรในการประชุม 14thHA National Forum  วันที่ 13 มีนาคม 2556 ในหัวข้อเรื่อง “ 
คุณค่าจากการใช้ตัวชี้วัดเปรียบเทียบ ” ณ ศูนย์การประชุมอิมแพ็ค เมืองทองธานี เอกสารที่ สรพ (วช
14)/0532 

2. ร่วมเป็นเกียรติและเป็นวิทยากรบรรยายพิเศษ พิธีเปิดการอบรมหลักสูตรแพทย์ฝังเข็ม 3 เดือน
รุ่นที่ 28 วันที่ 26 กุมภาพันธ์ 2556 ณ ศูนย์สิรินธรเพ่ือการฟ้ืนฟูสมรรถภาพทางการแพทย์
แห่งชาติ จ.นนทบุรี เอกสารที่ สธ 0207/2279  

3. คณะกรรมการสอบข้อเท็จจริง  ตามค าสั่งมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒที่ 249 /2555 วันที่ 31 
ตุลาคม 2555 

4. คณะกรรมการโครงการจัดตั้งศูนย์ศึกษาการแพทย์แผนตะวันออก ตามค าสั่งมหาวิทยาลัยศรีนคริ
นทรวิโรฒที่ 3203/2555 วันที่ 16 ตุลาคม 2555 

5. คณะกรรมการอ านวยการเครือข่ายโรงพยาบาลกลุ่มสถาบันแพทยศาสตร์แห่งประเทศไทย 
(UHOSNET)  ตามค าสั่งที่ 22/2555 วันที่ 2 ตุลาคม 2555 

6. คณะกรรมการกลั่นกรองการประเมินผลการปฏิบัติราชการระดับหน่วยงานของข้าราชการเพ่ือ
เลื่อนขั้น    เงินเดือน ที่ 2666/2555 วันที่ 1 ตุลาคม 2555 

7. ผู้ทรงคุณวุฒิในการตรวจเครื่องมือส าหรับการศึกษาวิจัย ตามเอกสารที่ มวอ.2932/2555 วันที่ 
20 กรกฎาคม 2555 
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8. กรรมการและอนุกรรมการ พอ.สว. ตามค าสั่งส านักงานสาธารณสุขจังหวัดนครนายก ที่ นย 
0027.008/ว.1124 วันที่ 14 มิถุนายน 2555 

9. กรรมการประจ าคณะแพทยศาสตร์ ตามค าสั่งมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒที่ 1686/2555 วันที่ 
15 มิถุนายน 2555 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 

1.   ชื่อ  - นามสกุล    นางสาวสุชาดา  เหรียญโมรา 
2.  ต าแหน่งทางวิชาการ  ผู้ช่วยศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    สถาบันเทคโนโลยีนานาชาติสิรินธร  ต าบลคลองหนึ่ง  

อ าเภอคลองหลวง  จังหวัดปทุมธานี  12120 

5.   ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Design and Manufacturing Engineering Asian Institute of Technology 2553 

โท M.Eng. Industrial Production Technology มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ 2549 
ตรี B.Eng. Industrial Engineering Sirindhorn International 

Institute of Technology 
2547 

 

6.   ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2556– ปัจจุบัน Sirindhorn International Institute of Technology 

7.   ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 

7.1  บทความทางวิชาการ 

[1]  Le, T. Q., Rianmora, S., and Kewcharoenwong, P. (2018). "Intermodal network design  
in freight transportation systems", The 13th International Conference on  
Knowledge, Information and Creativity Support Systems (KICSS 2018), Pattaya City,  
Chonburi, Thailand, 15-17 November 2018, pp. 135-140. 

[2] Ridwan, I.I.Z., Rianmora, S., and Werawatganon, S. (2018). "Ring Irrigation System (RIS)  
design through customer preference representation", MATEC Web of Conferences:  
Proceedings of the 2nd International Conference on Engineering and Technology  
for Sustainable Development (ICET4SD 2017), Yogyakarta, Indonesia, 13-14  
September 2017, Vol. 154, 2018, Article No. 01116, 8 p. 

 

https://www.siit.tu.ac.th/
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[3]  Rianmora, S., and Rangsiyangkoon, M. (2017). "Alternative optical acquisition technique    
          for supporting reverse engineering process", International Journal of Materials,   
          Mechanics and Manufacturing, Vol. 5, No. 4, November 2017, pp. 286-289. 
[4]  Rianmora, S., Angkara, S., and Wuttimanop, A. (2017). "Guideline for fast creating virtual  

mould of the flat feet", King Mongkuts University of Technology North Bangkok  
International Journal of Applied Science and Technology, Vol. 10, No. 2, April-June  
2017, pp. 119-131. 

[5] Rianmora, S., and Takaew, S. (2017). "Guidelines for selecting the appropriate heel  
 insoles on ladies flat shoes with walking activity", King Mongkuts University of  

Technology North Bangkok International Journal of Applied Science and  
Technology, Vol. 10, No. 1, January-March 2017, pp. 43-49. 

[6] Rianmora, S., Rangsiyangkoon, M., and Cherdboonmuang, S. (2016). "Satisfying customer  
          requirements by applying image processing", International Journal of Technical  
          Research and Applications, Vol. 4, No. 3, May-June 2016, pp. 149-154. 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 

1. ชื่อ  - นามสกุล    Mr.Erik L.J. Bohez 

2. ต าแหน่งทางวิชาการ  รองศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    Asian Institute of Technology 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    Asian Institute of Technology  ต าบลคลองหนึ่ง อ าเภอคลอง 

    หลวง จังหวัดปทุมธานี  12120 
5. ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Electro-Technisch Engineering University of Ghent, Belgium 2522 
โท M.Eng. Burgerlijk Engineering University of Ghent, Belgium 2520 

ตรี B.Eng. Electro-Mechanical Technical Institute Saint Antonius 
Ghent, Belgium 

2518 

 

6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2522– ปัจจุบัน Asian Institute of Technology 

7. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 
7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

[1] Than Lin, Premarathna, A., Bohez, E. L. J: Integrated Approach for Milling Impeller 

Parts, International Conference on Proceedings of CAD'17, August 10-12, 2017, 

Okayama, JAPAN.   

[2] Thura, A., Lin, T., Bohez, E. L. J., Petchartee, S.: Hand Gesture Controlled Mobile 

Robot and Robotic Arm, International Journal of Exploration in Science and 

Technology, Vol. 1 Issue 124-35, June 2016, ISSN: 2456-1118, 

http://ijest.webs.com/archives  

[3] Lin, T., Krishnananthan, S., Bohez, E. L. J., Petchartee, S.: Simulation Study of  

Cooking Stove Production, International Journal of Exploration in Science and  

http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
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Technology, Vol. 1 Issue 2, 88-99, Sept 2016, ISSN: 2456-1118 

http://ijest.webs.com/archives  

[4] Lin, T., Premarathna, A., Bohez, E. L. J.: Integrated Approach for Milling Impeller Parts, 
Accepted (Publication will appear in Year 2018). Journal: Computer-Aided 
Design and Applications, SNIP for 2015(Scopus) = 0.714    

[5] Pramod Munasinghe, Nuwan Wickramasinghe, Than Lin, Erik L. J. Bohez, Liu Liang Bo: 

Design and Development of Off-line Programming System for Welding Robot 

Cell, ICMDT 2015 Proceedings, The 6th International Conference on 

Manufacturing, Machine Design and Tribology, Okinawa, Japan, April 22-

25,2015, 285-286.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 
1. ชื่อ  - นามสกุล    Mr.TenZin  RABGYAL 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ  ผู้ช่วยศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    Asian Institute of Technology 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    Asian Institute of Technology  ต าบลคลองหนึ่ง  

อ าเภอคลองหลวง จังหวัดปทุมธานี  12120 
5. ประวัติการศึกษา  

 

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก Ph.D. Development Administration National Institute of Development 
Administration (NIDA) 

2558 

โท M.BA. International Business Asian Institute of Technology 2543 

ตรี M.A. Economics Panjab University, Chandigarh, India 2537 

 
6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2557– ปัจจุบัน Asian Institute of Technology 

7. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 
7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

      Journal 
[1] Muangsa, U and Rabgyal, T. (2017). Influence of Preparedness on Business 

Networking in Thai SMEs. International Jounral of Management, Business and 

Economics;  

7.2 ผลงานทางวิชาการในลักษณะอื่น   
- Overview of AIT admission system, AIT Extension, Asian Institute of 

Technology (2014-2017)  

- Career Development for Undergraduate Students, Rangsit University (2014-

2016)  
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- Career Development for undergraduate Students, Sripatum University (2010 

and 2014)  

- Teaching basic Tibetan language, Faculty of Art, Chulalonkorn University 

(August –November 2002)   

 
8 อ่ืน ๆ (ลักษณะงาน/ประสบการณ์ที่เกี่ยวข้องกับสาขาวิชาที่เปิดสอน) 

- Skilled at handling multiple tasks and project, confident and effective and 

efficient team player   

- Proven leadership skills involving managing, developing and motivating teams to 

achieve their objectives  

- Interact well with office colleagues, supervisors and management  

- Able to work with at any level of business and management and accomplish 

given task within given time  

- Organized, ability to work on own initiative and as part of a team and also under 

pressure   

- Good communication skills in English – proficiency and writing skills  
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 

1. ชื่อ  - นามสกุล    Mr.Than Lin 
2. ต าแหน่งทางวิชาการ  ผู้ช่วยศาสตราจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    Asian Institute of Technology 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    Asian Institute of Technology  ต าบลคลองหนึ่ง  

อ าเภอคลองหลวง จังหวัดปทุมธานี  12120 
5. ประวัติการศึกษา  

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก Ph.D. Aerospace Information  Engineering Konkuk University, Seoul 2554 

โท M.Eng. Manufacturing Systems Engineering Asian Institute of Technology 2542 

ตรี B.Eng. Mechanical Engineering Yangon Institute of Technology  2535 
 

6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2554– ปัจจุบัน Asian Institute of Technology 

7. ผลงานทางวิชาการ  
7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

 Articles in Refereed International Journals  

[1] Lin, T., Premarathna, A., Bohez, E. L. J.: Integrated Approach for Milling Impeller Parts, 
Accepted (Publication will appear in Year 2018). Journal: Computer-Aided 
Design and Applications, SNIP for 2015(Scopus) = 0.714    

[2] Lin, T.: Cost Based, Integrated Design Optimization using a Parametric CAD Model, 

Computer-Aided Design & Applications, 14(3), 2017, 343-355. Journal: 

Computer-Aided Design and Applications , Volume: 13, Issue: 03.  SNIP for 

2015(Scopus) = 0.714 http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2016.1240455   

 

 

http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2016.1240455
http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2016.1240455
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[3] Lin, T., Krishnananthan, S., Bohez, E. L. J., Petchartee, S.: Simulation Study of 

Cooking Stove Production, International Journal of Exploration in Science and 

Technology, Vol. 1 Issue 2, 88-99, Sept 2016, ISSN: 2456-1118 

http://ijest.webs.com/archives  

[4] Prert-thi, S-A.,Potchara, S-A., Lin, T.: Design and Development of Semi-Automatic 

Filling Machine, International Journal of Exploration in Science and 

Technology, Vol. 1 Issue 2, 50-65, Sept 2016, ISSN: 2456-1118, 

http://ijest.webs.com/archives  

[5] Thura, A., Lin, T., Bohez, E. L. J., Petchartee, S.: Hand Gesture Controlled Mobile 

Robot and Robotic Arm, International Journal of Exploration in Science and 

Technology, Vol. 1 Issue 124-35, June 2016, ISSN: 2456-1118, 

http://ijest.webs.com/archives  

[6] Lin, T., Dayasoma, T., Ubesiri, V. A.,  and Wickramaratne,V., (2016). Ergonomics 

Product Development of Park Bench in CAD Environment, International 

Journal of Automation Technology, Volume 10, Number 2, Pages: 153-162. 

Publisher: Fuji Technological 

Press.Link:https://www.fujipress.jp/ijat/au/ijate001000020153/  SNIP for 

2014(Scopus) = 0.784  

[7] Sharif Ullah, A. M. M., D'Addona, D. M., Khalifa, H. H., and Lin, T.: Fractals and 

Additive Manufacturing, International Journal of Automation Technology, 

Volume 10, Number 2, Pages: 222-230, 2016. Publisher: Fuji Technological 

Press.  SNIP for 2014(Scopus) = 0.784 

https://www.fujipress.jp/ijat/au/ijate001000020222/  

[8] Lin, T., Akhila Ekanayake, Lewis S. Gaweshan, Zareer A. Hasan: Ergonomics Product 

Development of Over Bed Table for Bedridden Patients, Journal: CAD & 

Applications, Vol 13. No. 3, 2016. 

http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2015.1131550  Journal: Computer-Aided 

Design and Applications, Volume: 13, Issue: 04, pages 538  548. SNIP for 

2015(Scopus) = 0.714    

http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
http://ijest.webs.com/archives
https://www.fujipress.jp/ijat/au/ijate001000020153/
https://www.fujipress.jp/ijat/au/ijate001000020222/
http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2015.1131550
http://dx.doi.org/10.1080/16864360.2015.1131550
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Conference Proceedings  

[1] Nay Thaw Htoo, Than Lin, Manukid Parnichkun: Speech Controlled RoboQuad, 

International Conference on Proceedings of TSME- ICoME2017, The 8th Thai 

Society of Mechanical Engineers, International Conference on Mechanical 

Engineering, Dec 10-15, 2017, Bangkok, Thailand.  

[2] Than Lin, Premarathna, A., Bohez, E. L. J: Integrated Approach for Milling Impeller 

Parts, International Conference on Proceedings of CAD'17, August 10-12, 2017, 

Okayama, JAPAN.   

[3] Than Lin: Cost Based, Integrated Design Optimization using a Parametric CAD Model, 

International Conference on Proceedings of CAD'16, June 27-29, 2016, 

Vancouver, BC.   

[4] Than Lin, Akhila Ekanayake, Lewis S. Gaweshan, Zareer A. Hasan: Ergonomics Product 

Development of Over Bed Table for Bedridden Patients, Proc. CAD’15, 

London, UK, 2015, 1-6. http://dx.doi.org/10.14733/cadconfP.2015.188-195  

[5] Pramod Munasinghe, Nuwan Wickramasinghe, Than Lin, Erik L. J. Bohez, Liu Liang Bo: 

Design and Development of Off-line Programming System for Welding Robot 

Cell, ICMDT 2015 Proceedings, The 6th International Conference on 

Manufacturing, Machine Design and Tribology, Okinawa, Japan, April 22-

25,2015, 285-286.  

8. อ่ืน ๆ (ลักษณะงาน/ประสบการณ์ที่เกี่ยวข้องกับสาขาวิชาที่เปิดสอน) 
- Organized 5 days Professional Training on “Micro-Hydro Turbine Power Plant 

Development" by  

- Than Lin, Erik Bohez, Duminda Liyanage, Kiattisak Sakulphan, Room: UG118, 

Time: 9-4:30 PM, 27-31 March’2017.  

- Organized a seminar on “NX Robotic Machining" by Mr. Wichai (MI Thailand), 

Room: TC-103 Lab, Time: 1-3:00 PM to 6 PM, 6 March’2017.  

- Organized a seminar on “SolidWorks Applications" by Mr. Hemmawich  Na 

Nongkhai (Applicad- Thailand), Room: TC-103 Lab, Time: 1-3:00 PM to 6 PM, 27 

October’2016.  

http://dx.doi.org/10.14733/cadconfP.2015.188-195
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- Organized a seminar on SIEMEN NX10 CAM ISV Training for 4-axis Desktop CNC 

Milling Application Project by Mr. Wichai (MI Thailand), Room: ISE-UG 

Manufacturing Lab, Time: 9:00 AM to 6 PM, 23 July’2016.  

- Organized a seminar “CAD/CAE Applications using Catia, Delmia and Adams" by 

Pathikorn Wattakawanit, Sigma Solutions Co., Ltd, www.sigmasolutions.co.th , 

Room: TC-103, Time: 1:00 PM to 3:00 PM, 17 March’2016.  

- Organized a Seminar on “AIT's Habitech Building System (HBS)”, One Hour 

Lecture by Ms. Sudiksha Amatya (AIT Consulting), 7 May 2015, Myanmar Peace 

Center (MPC). Objective is to introduce HBS to Myanmar government officials.  

- Organized a workshop on “policies to promote energy use for sustainable 

development” by Prof. Kumar, 30 April, 2015, Myanmar Peace Center (MPC). The 

objective of the workshop is to get feedback on the report and suggestions on 

policies to promote energy use for sustainable development.  

- Organized a seminar on World Bank Projects in Myanmar, Network Activities 

Group – NAG, Room 108, 6 pm to 10 PM, AIT Center, 28 May 2015.  

- Supervised for Undergraduate Admission Test (UGAT),MCCi Training Institute, 

Mandalay, Myanmar,  11 November to 15 November’2015.  

- Supervised for Undergraduate Admission Test (UGAT),MCCi  Training Institute, 

Mandalay, Myanmar,  26 July to 30 July’2015.  

- Supervised for Undergraduate Admission Test (UGAT),MCCi Training Institute, 

Mandalay, Myanmar,  18 June to 29 June’2015.  

- Organized a seminar “Digital Manufacturing & Virtual Commissioning Systems" by 

Mr. Ittipol Pratesa (SIEMENS Thailand) & Mr. Wichai  Khamphirawut (Mechanical 

Innovation, Thailand), Room TC-103, Time : 1 to 3 PM, 23rd February’2015.  

- UG Business Trip to MCCi Campus with Dr. Matthew Dailey and Dr. Riaz Khan, 

16th June to 20th June’2014, Yangon, Mandalay & Pyin Oo Lwin (Myanmar)  

- Trip for Undergraduate Admission Test (UGAT), Mandalay, Myanmar, 3rd August 

to 8 August’2014  

- Organized a seminar “CAE for Mechanical Design" by Mr. Wichai  Khamphirawut 

(Mechanical Innovation, Thailand), Room TC-103, Time : 10 AM to 12 Noon, 28 

March’2014.  
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- Organized a CAE-Seminar by AppliCAD Co., Ltd, Thailand, Room TC-103, Time: 

1:30 PM to 3:30PM, 12 December 2013.  

- Organized a seminar “Plant Simulation" by Mechanical Innovation Co., Ltd 

(Thailand), Room: TC-103, Time: 1:00 AM to 3:00 PM, 23 Sept’2013.  

- Organized a seminar “Technomatrix Manufacturing Simulation Two Days Training" 

by Mr. Wichai, Mechanical Innovation Co., Ltd (Thailand), Room: ISE-UG 

Manufacturing Lab, Time: 9:00 AM to 4:30 PM, 22&29 Feb’2013.  

- Press Conference on the Norwegian Ministry of Foreign Affairs (NMFA) 

scholarships (2nd batch) to Myanmar, 14 January 2013, Summit Parkview Hotel, 

Yangon, Myanmar.  

- Organized the Two Days COSMOS Training (CAE-Analysis) by AppliCAD Co., Ltd, 

Thailand, Room TC-103, Time: 9:30 AM to 2:30PM, 1-2 November 2012.  

- AIT Team’s Trip to Beijing, China, Oct 19, 2012, Meeting with BJTU for UG Program 

Collaboration.  

- AIT Team’s Trip to Myanmar, 2-8 June 2012 Workshop/interview for NMFA 

scholarships, Meeting with Ministry of Science and Technology (MOST) & 

Technological University (Yatanarpon Cyber City), Technical meetings with MCCi.  

- Organized a seminar “Virtual Commissioning System using SIEMENS Hardwares 

and Software (Technomatrix)" by Mr. Ittipol Pratesa (SIEMENS Thailand), Room 

TC-103, Time: 1:30 PM  to 3 PM, 7 December’2012.  

- Organized a seminar “A technical seminar for CAM & CAE" by Mr. Wichai 

Khamphirawut, Manager of Mechanical Innovation Co., Ltd 

(www.miplm.com),Room: AITCC B-206, Time: 1:00 PM to 3:00 PM, 202 April’2012.  

- Seminar on AIT’s Academic Offerings MICT Park, Hlaing Campus, Yangon, 

Myanmar 26, August 2002, Organizer & Presentation, Sponcered by Suntact 

Technologies, Myanmar.  

- CAD/CAM/CAE/CNC and Automation Technology Training in Yangon Myanmar 27-

29 2002, Organizer & Presentation, Sponcered by Suntact Technologies, Myanmar.  

- Automotive Design & Manufacturing Engineering for Detroit of ASIA, AIT Center 

14 March 2006, participated in oraganizing.  
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- Organized AIT Faculty Erik L. J. Bohez’s presentation to KonKuk University South 

Korea 8-10 December 2010 – Presentation about AIT to Faculty Meeting of Dept 

of Aerospace Engineering on 8 December 2010 (about 15 Faculty Members), 

Organizer.  

- Than Lin, Erik L. J. Bohez & Somchai Taopanich, 5-Days CNC Training to Srilanka 

Participants at CIM-Laboratory, ISE, 2004.  

- Seminar On Advanced 5-Axis CNC for Industry and Research, May 22,2003, 

Thailand, Organized by AIT and SIIT, Sponsered by NSTDA & NECTEC.  
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 
1. ชื่อ  - นามสกุล    Dr.RISDI  YONO 

2. ต าแหน่งทางวิชาการ  อาจารย์ 
3. สังกัดหน่วยงาน    UNIVERSITAS ISLAM INDONESIA (UII)  ประเทศอินโดนีเซีย 
4. ที่อยู่ปัจจุบัน    Perum Kav UII B16, RT 01/37 Besi, Sukoharjo, Ngaglik,  

SlemanYogyakarta, INDONESIA 55584 
5. ประวัติการศึกษา  

 

ปริญญา อักษรย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Industrial Manufacturing Engineering Asian Institute of Technology 2555 

โท M.Eng. Design and Manufacturing 
Engineering 

Asian Institute of Technology 2551 

ตรี B.Eng. Mechanical Engineering Gadjah Mada University, 
INDONESIA 

2538 

 
6. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2550– ปัจจุบัน UNIVERSITAS ISLAM INDONESIA (UII)  ประเทศอินโดนีเซีย 

7. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 
7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

[1] TRIZ and Hybridization Algorithms for Student Creativity Improvement, 
accepted to be published in The Fifth International Conference on 
Design Creativity (ICDC2018), Bath, United Kingdom, January 31st – 
February 2nd 2018 

[2] Mass Customization and Personalization Prospects in Developing Country : 
Indonesian Context, IOP Materials Science and Engineering, Volume 
105, 2016 
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[3] Frugal Innovation: A Case Study of Internet Based Customization 
Implementation in Small and Medium Enterprises, The 17th Asia 
Pacific Industrial Engineering and Management Systems Conference 
(APIEMS), 7-10 December 2016, Taipei, Taiwan 

[4] Redesigning a High Wheel Bicycle : A Case Study of Inventive Problem 
Solving, SICEST (Sriwijaya International Conference on Engineering, 
Science and Technology), 9-10 November 2016, Bangka, Indonesia 

[5] Using TRIZ as a Tool for Ideas Generation : A Best Practice in Product 
Design and Development Course, MyTRIZ Conference 2016, 23 -25 
November 2016, Selangor, Malaysia  

[6] Product Attribute Analysis for Customer Involvement in Value Creation, 
ICIMSA2015 (International Conference on Industrial Engineering, 
Management Science and Applications 2015), 26-28 May 2015, Tokyo, 
Japan 
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ประวัติ และผลงานทางวิชาการอาจารย์พิเศษ 
หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

 
1.    ชื่อ  - นามสกุล    Dr.Sutyasadi  Petrus 
2.    ต าแหน่งทางวิชาการ  อาจารย์ 
3.    สังกัดหน่วยงาน    Politeknik Mekatronika Sanata Dharma ประเทศอินโดนีเซีย 
4.    ที่อยู่ปัจจุบัน    Keparakan Lor MG I/1047 Yogyakarta, INDONESIA 55152 
5.    ประวัติการศึกษา  

 
ปริญญา อักษรย่อ

ปริญญา 
สาขาวิชา ชื่อสถาบัน ปีท่ีจบ 

เอก D.Eng. Industrial Manufacturing Engineering Asian Institute of Technology 2559 

โท M.Eng. Design and Manufacturing 
Engineering 

Asian Institute of Technology 2551 

ตรี B.Sc. Electronic Engineering Gadjah Mada University, 
INDONESIA 

2538 

 
8. ประสบการณ์ท างาน/การสอน 

 พ.ศ. 2560– ปัจจุบัน Politeknik Mekatronika Sanata Dharma  ประเทศอินโดนีเซีย 

9. ผลงานทางวิชาการ (ตามประกาศ ก.พ.อ. ฉบับท่ี 9 และ 10 พ.ศ. 2556) 
7.1  บทความวิจัย/บทความวิชาการ 

7.1.1 บทความวิจัย 

[ 1]  Controlling DC Motor Position using Differential Evolution Based Structure 
Specified H∞ Robust Controller Pengendalian Motor DC Menggunakan 
Pengendali Kokoh Struktur Tertentu H∞  Berbasis Algoritma Optimasi 
“Differential Evolution”   ISIET 2017 The 2nd International Symposium 
on Innovative Education and Technology, Bangkok, Thailand, 11 - 12 
May 2017. 
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[ 2]  Gait Tracking Control of Quadruped Robot Using Differential Evolution 
Based Structure Specified Mixed Sensitivity Robust Control 
Pengendalian Langkah Robot Berkaki Empat Menggunakan Pengendali 
Kokoh Struktur Tertentu H∞  Berbasis Algoritma Optimasi “ Differential 
Evolution”  Journal of Control Science and Engineering, Vol . 2016, DOI: 
10.1155/2016/8760215  

[3] Trotting control of a quadruped robot using PID -ILC Kendali Langkah “Trot” 
Pada Robot Berkaki Empat Menggunakan Pengendali Pid -Ilc  IECON 2015 
-  41st Annual Conference of the IEEE Industrial Electronics Society, 
Yokohama, Japan, 9-12 November 2015  

 

7.2 ผลงานทางวิชาการในลักษณะอ่ืน   

[1]  Ministry of Research, Technology and Higher Education of the Republic 
of Indonesia Entitle Research Grant on National Competitive Research 
Scheme entitled “ Sintesa Pengendali Hibrida Iterative Learning Control 
Dan Structure Specified H2/ H∞  Robust Control Sebagai Pengendali Pada 
Pengembangan Lengan Robot Untuk Industri Menengah Dan Pendidikan ” . 
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