
 
หลกัสูตรวศิวกรรมศาสตรมหาบัณฑติ 

สาขาวชิาวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตั ิ
หลกัสูตรปรับปรุง พ.ศ. 2560 

 
ช่ือสถาบันอุดมศึกษา   มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี 
วทิยาเขต/คณะ/ภาควชิา  สถาบนัวทิยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม 
 

หมวดที ่1 ข้อมูลทัว่ไป 
1. รหัสและช่ือหลกัสูตร 

1.1. รหสัหลกัสูตร                    :  2546008 
1.2. ช่ือหลกัสูตร (ภาษาไทย)   :  หลกัสูตรวศิวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต  

      สาขาวชิาวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 
    (ภาษาองักฤษ)  :  Master of Engineering Program in Robotics and Automation 

 

2. ช่ือปริญญาและสาขาวชิา  
2.1. ช่ือเตม็ (ภาษาไทย)   :  วศิวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต (วทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั)    

       (ภาษาองักฤษ)  :  Master of Engineering (Robotics and Automation) 
2.2. ช่ือยอ่  (ภาษาไทย) :  วศ.ม. (วทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั) 

       (ภาษาองักฤษ) :  M.Eng. (Robotics and Automation) 
 

3. หลกัสูตรและอาจารย์ผู้สอน 
1.1. หลกัสูตร  

1.1.1.  จ านวนหน่วยกติ รวมตลอดหลกัสูตร 
แผน ก 1 (วทิยานิพนธ์ 36 หน่วยกิต)    36 หน่วยกิต 
แผน ก 2 (วทิยานิพนธ์ 12 หน่วยกิต)     39 หน่วยกิต 
แผน ข    (การคน้ควา้อิสระ 6 หน่วยกิต)    39  หน่วยกิต 

1.1.2.  โครงสร้างหลกัสูตร 
(1)   แผน  ก 1  (วิทยานิพนธ์ 36 หน่วยกติ) 

ก.  วทิยานิพนธ์      36 หน่วยกิต 
(2)   แผน  ก 2  (วิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกติ) 
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ก.  หมวดวชิาบงัคบั      15 หน่วยกิต 
ข.  หมวดวชิาเลือก      12 หน่วยกิต 
ค.  วทิยานิพนธ์      12 หน่วยกิต 

(3)   แผน  ข  (การค้นคว้าอสิระ 6 หน่วยกติ)  
ก.  หมวดวชิาบงัคบั      15 หน่วยกิต 
ข.  หมวดวชิาเลือก      18 หน่วยกิต 
ค.  การคน้ควา้อิสระ        6 หน่วยกิต 

หมายเหตุ  นกัศึกษาแผน ก 2  และแผน ข  สามารถเรียนวิชาในหมวดวิชาเลือกไดอ้ย่าง
อิสระ ทุกรายวชิาตามค าแนะน าของอาจารยท่ี์ปรึกษา  

1.1.3.  รายวชิา 
ความหมายรหัสประจ าวชิา 
รหสัวชิาประกอบดว้ยตวัอกัษรและตวัเลขสามหลกั 
รหสัตวัอกัษร     มีความหมายดงัต่อไปน้ี 
FRA หมายถึง วชิาในสาขาวชิาวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 
LNG หมายถึง วชิาภาษาองักฤษ 
รหสัตวัเลข     มีความหมายดงัต่อไปน้ี 
รหสัตวัเลขหลกัร้อย หมายถึง ระดบัของวชิา 
เลข 5 หมายถึง วชิาระดบับณัฑิตศึกษา ท่ีนกัศึกษาระดบัปริญญาตรีสามารถเลือกเรียนได ้
เลข 6 หมายถึง วชิาระดบับณัฑิตศึกษา 
รหสัตวัเลขหลกัสิบ   หมายถึง วชิาในแต่ละกลุ่มวชิา 
เลข 0 หมายถึง กลุ่มวชิาหวัขอ้พิเศษ 
เลข 1 หมายถึง กลุ่มวชิาการเขา้ใจ 
เลข 2 หมายถึง กลุ่มวชิาการรับรู้ 
เลข 3 หมายถึง กลุ่มวชิาการควบคุม 
เลข 4 หมายถึง กลุ่มวชิาการค านวณ 
เลข 5 หมายถึง กลุ่มวชิาระบบอตัโนมติั 
เลข 6 หมายถึง กลุ่มวชิาสัมมนา วทิยานิพนธ์และการคน้ควา้อิสระ 
รหสัตวัเลขหน่วย   หมายถึง  ล าดบัท่ีของวชิาในกลุ่มต่าง ๆ 

รายวชิา 
หมวดวชิาปรับพืน้กลุ่มวชิาภาษาองักฤษ        ไม่นับหน่วยกติ 
LNG 550  วชิาปรับพื้นภาษาองักฤษส าหรับนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา            2(1-2-6) (S/U) 

                         (Remedial English Course for Post Graduate Students) 
LNG 600  วชิาภาษาองักฤษระหวา่งการเรียนในหลกัสูตรนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา 3(2-2-9) (S/U) 
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       (Insessional English Course for Post Graduate Students) 
หมายเหตุ  นกัศึกษาตอ้งเรียนวชิา LNG 550 และ/หรือ LNG 600 และใหไ้ดรั้บการยกเวน้ทั้งน้ีข้ึนอยู่
กบัระดบัคะแนนการทดสอบและเง่ือนไขตามท่ีคณะศิลปศาสตร์ก าหนด 
 
ก.  หมวดวชิาบังคับ  

 แผน  ก 1  (วิทยานิพนธ์ 36 หน่วยกติ) ไม่นับหน่วยกติ 
FRA 660 บริบททางวศิวกรรม  3(0-6-9) (S/U) 

  (Engineering Context) 
 แผน  ก 2  (วิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกติ) 15 หน่วยกติ 
 แผน  ข  (การค้นคว้าอสิระ 6 หน่วยกติ) 15 หน่วยกติ 

FRA 630 เก่ียวกบัวทิยาการหุ่นยนต ์      3(3-0-9) 
 (About Robotics)  

FRA 631  พื้นฐานวทิยาการหุ่นยนต ์      3(3-0-9) 
   (Foundation of Robotics) 
 FRA 640 คณิตศาสตร์พื้นฐานส าหรับวิทยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Fundamental Mathematics for Robotics) 
 FRA 641 การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Computer Programming for Robotics) 
FRA 660 บริบททางวศิวกรรม  3(0-6-9) 

 (Engineering Context) 
 หมายเหตุ  นกัศึกษาแผน ก 2 และแผน ข สามารถยกเวน้รายวชิาบงัคบัได ้เม่ือนกัศึกษาสามารถ

แสดงใหเ้ห็นวา่มีความรู้ ทกัษะเทียบเท่าผลลพัธ์การเรียนรู้ของรายวชิานั้น ๆ โดยใหน้กัศึกษาลง
รายวชิาอ่ืนๆ ทดแทนท่ีเปิดสอนในหลกัสูตรดว้ยความเห็นชอบจากอาจารยท่ี์ปรึกษา 

 ข.  หมวดวชิาเลือก  
 แผน  ก 2  (วิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกติ) 12 หน่วยกติ 
 แผน  ข  (การค้นคว้าอสิระ 6 หน่วยกติ) 18 หน่วยกติ 
 ใหเ้ลือกรายวชิาตามกลุ่มต่างๆ ดงัน้ี 
 กลุ่มวชิาหัวข้อพเิศษและโครงงานพเิศษ (Special Topics and Projects) 
 FRA 500 หวัขอ้พิเศษ 1  3(3-0-9) 

 (Special Topic I) 
 FRA 501 หวัขอ้พิเศษ 2  3(3-0-9) 

 (Special Topic II) 
 FRA 502 หวัขอ้พิเศษ 3  3(3-0-9) 



4 
 

 (Special Topic III) 
 FRA 503 หวัขอ้พิเศษ 4  3(3-0-9) 

 (Special Topic IV) 
 FRA 600 โครงงานพิเศษท่ีเก่ียวขอ้งกบัวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 1 3(0-6-12) 

 (Special Project Related to Robotics and Automation I) 
 FRA 601 โครงงานพิเศษท่ีเก่ียวขอ้งกบัวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 2 3(0-6-12) 

 (Special Project Related to Robotics and Automation II) 
 กลุ่มวชิาการเข้าใจ (Cognition)  
 FRA 611 สถาปัตยกรรมซอฟตแ์วร์ส าหรับวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Software Architecture for Robotics) 
 FRA 612 ปัญญาประดิษฐข์ั้นสูงส าหรับวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 
  (Advanced Artificial Intelligence for Robotics) 
 กลุ่มวชิาการรับรู้ (Perception) 
 FRA 621 การรับภาพของหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

      (Robot Vision)  
 FRA 625 การเช่ือมต่อระหวา่งมนุษยก์บัวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

     (Human-Robotics Interface)  
 กลุ่มวชิาการควบคุม (Manipulation) 

FRA 632 กลศาสตร์ของการควบคุม  3(3-0-9)  
  (Mechanics of Manipulation) 

FRA 633 การควบคุมหุ่นยนต ์      3(3-0-9) 
  (Robot Control) 
 
 FRA 638 วทิยาการหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ี      3(3-0-9)  
  (Mobile Robotics) 
 FRA 639 วทิยาการหุ่นยนตชี์วภาพ  3(3-0-9) 

 (Biorobotics)  
 กลุ่มวชิาการค านวณ (Computation) 
 FRA 643 การออกแบบระบบไมโครคอนโทรลเลอร์และระบบฝังตวั      3(3-0-9) 

 (Microcontroller and Embedded System Design) 
 FRA 644 การประมวลสัญญาณดิจิทลั  3(3-0-9) 

 (Digital Signal Processing) 
 กลุ่มวชิาระบบอตัโนมัติ (Automation) 
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 FRA 650 เทคโนโลยคีอมพิวเตอร์ช่วยขั้นสูง  3(3-0-9) 
  (Advanced Computer-Aided Technologies) 
 FRA 652 การผลิตเบด็เสร็จดว้ยคอมพิวเตอร์ในทางวศิวกรรม  3(3-0-9) 

 (CIM for Engineering) 
 FRA 653 ระบบอตัโนมติัและระบบการผลิต  3(3-0-9) 

 (Automation and Production Systems) 
FRA 656 ระบบอตัโนมติัเชิงอุตสาหกรรม  3(3-0-9) 

 (Industrial Automation) 
นอกจากน้ี  นกัศึกษาสามารถเลือกวชิาเรียนในระดบับณัฑิตศึกษาของภาควชิาอ่ืน ๆ  ท่ีเปิดสอนดว้ย
ความเห็นชอบจากอาจารยท่ี์ปรึกษา 

 
 ค.  วทิยานิพนธ์และการค้นคว้าอสิระ                                       
 แผน  ก 1  (วิทยานิพนธ์ 36 หน่วยกติ)  
 FRA 665 วทิยานิพนธ์                                                                 36 หน่วยกิต 
  (Thesis) 
 แผน  ก 2  (วิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกติ)  
 FRA 661 วทิยานิพนธ์                                                                 12 หน่วยกิต 
  (Thesis) 
 แผน  ข  (การค้นคว้าอสิระ 6 หน่วยกติ) 
 FRA 662 การคน้ควา้อิสระ  6 หน่วยกิต 

 (Independent Study) 
 
 

1.1.4.  แผนการศึกษา 
แผน ก 1  (วิทยานิพนธ์ 36 หน่วยกติ) 
ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่1 

 FRA 660 บริบททางวศิวกรรม  3(0-6-9) (S/U) 
 (Engineering Context) 

 FRA 665 วทิยานิพนธ์  9(0-18-36) 
 (Thesis) 
 รวม  12(0-24-45) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  69 

 ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่2 
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 FRA 665 วทิยานิพนธ์  9(0-18-36) 
 (Thesis) 
 รวม  9(0-18-36) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  54 

 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่1 
 FRA 665 วทิยานิพนธ์  9(0-18-36) 

 (Thesis) 
 รวม  9(0-18-36) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  54 

 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่2 
 FRA 665 วทิยานิพนธ์  9(0-18-36) 

 (Thesis) 
 รวม  9(0-18-36) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  54 
 

แผน ก 2  (วิทยานิพนธ์ 12 หน่วยกติ) 
ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่1 

 FRA 630 เก่ียวกบัวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 
    (About Robotics) 
FRA 640 คณิตศาสตร์พื้นฐานส าหรับวิทยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Fundamental Mathematics for Robotics) 
 FRA 641 การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Computer Programming for Robotics) 
 FRA 660 บริบททางวศิวกรรม  3(0-6-9) 

 (Engineering Context) 
 เลือกวชิาภาษาองักฤษ 1 รายวชิาต่อไปน้ี 
 LNG 550 วชิาปรับพื้นฐานภาษาองักฤษส าหรับนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา             2(1-2-6) (S/U) 

 (Remedial English Course for Post Graduate Students) 
 LNG 600 วชิาภาษาองักฤษระหวา่งการเรียนในหลกัสูตรนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา 3(2-2-9) (S/U) 

 (Insessional English Course for Post Graduate Students) 
 รวม  12(9-6-36) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  51 
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 ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่2 
FRA 631 พื้นฐานของวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Foundation of Robotics) 
 FRA 661 วทิยานิพนธ์  3(0-6-12) 

 (Thesis) 
FRA XXX วชิาเลือก 1      3(3-0-9) 

 (Electives I)  
 เลือกวชิาภาษาองักฤษ 1 รายวชิาต่อไปน้ี 
 LNG 550 วชิาปรับพื้นฐานภาษาองักฤษส าหรับนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา           2(1-2-6) (S/U) 

 (Remedial English Course for Post Graduate Students) 
 LNG 600 วชิาภาษาองักฤษระหวา่งการเรียนในหลกัสูตรนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา3(2-2-9)(S/U) 

 (Insessional English Course for Post Graduate Students) 
 รวม  9(6-6-30) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  42 

 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่1 
 FRA XXX วชิาเลือก 2  3(3-0-9) 

 (Electives II)  
 FRA XXX วชิาเลือก 3  3(3-0-9) 

 (Electives III)  
 FRA 661 วทิยานิพนธ์  3(0-6-12) 

 (Thesis) 
 รวม  9(6-6-30) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  42 
 

 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่2 
 FRA XXX วชิาเลือก 4     3(3-0-9) 

 (Electives IV) 
 FRA 661 วทิยานิพนธ์  6(0-12-24) 

 (Thesis)  
 รวม  9(3-12-33) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  48 

  
 แผน ข  (การค้นคว้าอสิระ 6 หน่วยกติ) 



8 
 

 ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่1 
 FRA 630 เก่ียวกบัวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

    (About Robotics) 
FRA 640 คณิตศาสตร์พื้นฐานส าหรับวิทยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Fundamental Mathematics for Robotics) 
 FRA 641 การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 

 (Computer Programming for Robotics) 
 FRA 660 บริบททางวศิวกรรม  3(0-6-9) 

 (Engineering Context) 
 เลือกวชิาภาษาองักฤษ 1 รายวชิาต่อไปน้ี 
 LNG 550 วชิาปรับพื้นฐานภาษาองักฤษส าหรับนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา            2(1-2-6) (S/U) 

 (Remedial English Course for Post Graduate Students) 
 LNG 600 วชิาภาษาองักฤษระหวา่งการเรียนในหลกัสูตรนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา3(2-2-9) (S/U) 

 (Insessional English Course for Post Graduate Students) 
 รวม     12(9-6-36) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  51 

 ช้ันปีที ่1  ภาคการศึกษาที ่2 
FRA 631 พื้นฐานวทิยาการหุ่นยนต ์  3(3-0-9) 
    (Foundation of Robotics) 
FRA XXX วชิาเลือก 1  3(3-0-9) 

 (Electives I) 
FRA XXX วชิาเลือก 2     3(3-0-9) 

 (Elective II)  
 เลือกวชิาภาษาองักฤษ 1 รายวชิาต่อไปน้ี 
 LNG 550 วชิาปรับพื้นฐานภาษาองักฤษส าหรับนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา            2(1-2-6) (S/U) 

 (Remedial English Course for Post Graduate Students) 
 LNG 600 วชิาภาษาองักฤษระหวา่งการเรียนในหลกัสูตรนกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา3(2-2-9) (S/U) 

 (Insessional English Course for Post Graduate Students) 
 รวม   9(9-0-27) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  36 

 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่1 
 FRA XXX วชิาเลือก 3  3(3-0-9) 

 (Electives III) 
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 FRA XXX วชิาเลือก 4  3(3-0-9) 
 (Electives IV)  

 FRA XXX วชิาเลือก 5  3(3-0-9) 
 (Electives V) 
 รวม     9(9-0-27) 

         ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  36 
 ช้ันปีที ่2  ภาคการศึกษาที ่2 
 FRA XXX วชิาเลือก 6  3(3-0-9) 

 (Electives VI) 
 FRA 662 การคน้ควา้อิสระ  6(0-12-24) 

 (Independent Study) 
 รวม     9(3-12-33) 
  ช่ัวโมง/สัปดาห์  =  48 

1.1.5. ค าอธิบายรายวชิา 
ค าอธิบายรายวชิา  (ภาคผนวก ก.) 

 
 
 
 

1.2. ช่ือ สกุล ต าแหน่ง และคุณวุฒิการศึกษาของอาจารย์ 
1.2.1.  อาจารย์ประจ าหลกัสูตร รายละเอยีดตามภาคผนวก ค ประวตัิอาจารย์ประจ าหลกัสูตร 

ช่ือ-สกุล 
(ระบุต าแหน่งทางวชิาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวชิา), 
 สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา,  

ประเทศทีส่ าเร็จการศึกษา (ปีทีส่ าเร็จการศึกษา) 

ภาระงานสอน (ชม/สัปดาห์) 
(ปีการศึกษา) 

2559 2560 2561 2562 2563 
1. รศ.ดร.สยาม  เจริญเสียง Ph.D. (Electrical Engineering), Vanderbilt 

University, U.S.A. (1999) 
 
 
 
21 

 
 
 
12 

 
 
 
12 

 
 
 
12 

 
 
 
12 

 

M.Sc. (Electrical Engineering), Vanderbilt 
University,U.S.A. (1995) 
วท.บ. (ฟิสิกส์ประยกุต)์, สถาบนัเทคโนโลยพีระ
จอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั, ประเทศไทย 
(2534) 
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ช่ือ-สกุล 
(ระบุต าแหน่งทางวชิาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวชิา), 
 สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา,  

ประเทศทีส่ าเร็จการศึกษา (ปีทีส่ าเร็จการศึกษา) 

ภาระงานสอน (ชม/สัปดาห์) 
(ปีการศึกษา) 

2559 2560 2561 2562 2563 
2. ดร.สุริยา    นฏัสุภคัพงศ์ Ph.D. (Computer Science), Case Western Reserve 

University, U.S.A. (2010) 
 
 
 
 

21 

 
 
 
 
6 

 
 
 
 
6 

 
 
 
 
6 

 
 
 
 
6 

วศ.ม. (วทิยาศาสตร์คอมพิวเตอร์),สถาบนั
เทคโนโลยแีห่งเอเชีย, ประเทศไทย (2544) 
วท.บ. (ฟิสิกส์) (เกียรตินิยมอนัดบั 1), จุฬาลงกรณ์
มหาวทิยาลยั, ประเทศไทย (2542) 

3. ดร.วราสิณี ฉายแสงมงคล 
 

Ph.D. (Computational Neuroscience), Yale 
University, U.S.A. (2015 ) 

 
 
 

27 

 
 
 
6 

 
 
 
6 

 
 
 
6 

 
 
 
6 

 

M.Phil. (Neuroscience), Yale University, U.S.A. 
(2012) 
B.A. (Physics and Cognitive Psychology), Cornell 
University, U.S.A. (2009) 

4. รศ.ดร.ชิต  เหล่าวฒันา 
 
 
 
 

Cert. (Management of Technology), 
Massachusetts Institute of Technology, U.S.A. 
(1995) 

 
 
 
 
 
 
  18 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
  6 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
  6 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
   6 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
  6 
 
 
 
 

Ph.D. (Mechanical Engineering), Carnegie 
Mellon University, U.S.A. (1994) 
M.Eng. (Mechanical Engineering), Carnegie 
Mellon University, U.S.A. (1990) 
Cert. (Precision Mechanics and Robotics), Kyoto 
University, Japan (1988) 
วศ.บ. (วศิวกรรมเคร่ืองกล) (เกียรตินิยม), สถาบนั
เทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี, 
ประเทศไทย (2527) 

5. ผศ.ดร.ถวดิา  มณีวรรณ์ 
 

Ph.D. (Electrical Engineering), University of 
Washington, U.S.A. (2000) 

 
 
 

24 

 
 
 

9 

 
 
 

9 

 
 
 

9 

 
 
 

9 
M.S.EE. (Electrical Engineering), University of 
 Washington, U.S.A. (1995) 
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ช่ือ-สกุล 
(ระบุต าแหน่งทางวชิาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวชิา), 
 สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา,  

ประเทศทีส่ าเร็จการศึกษา (ปีทีส่ าเร็จการศึกษา) 

ภาระงานสอน (ชม/สัปดาห์) 
(ปีการศึกษา) 

2559 2560 2561 2562 2563 
วศ.บ. (วศิวกรรมควบคุม) สถาบนัเทคโนโลยพีระ
จอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั,  
ประเทศไทย (2537) 

6. ผศ.ดร.เอกชยั  เป็งวงั 
 

Ph.D. (Mechanical Engineering), University of 
Illinois, U.S.A. (2011) 

 
 
 
 

24 
 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

M.Eng. (Mechanical Engineering), University  
of Illinois, U.S.A. (2007) 
B.S. (Mechanical Engineering), University of 
Wisconsin-Madison, U.S.A. (2005) 

7. ดร.ปราการเกียรติ ยงัคง ปร.ด. (วศิวกรรมไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์), 
มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ 
พระนครเหนือ, ประเทศไทย (2551) 

 
 

18 

 
 

6 

 
 

6 

 
 

6 

 
 

6 
M.Eng. (Electrical Engineering), University of 
California Los Angeles, U.S.A. (2003) 
B.S. (Electrical Engineering), Rensselaer 
Polytechnic Institute, NY, U.S.A. (2001) 

8. ดร.ปิติวฒุญ ์  ธีรกิตติกุล Ph.D. (Electronic Engineering), University of 
York, U.K. (2013) 

 
 
 
 

24 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

 
 
 
 

3 

M.Eng (Electronic Engineering), University of 
York, U.K. (2009) 
วศ.บ. (วศิวกรรมอิเล็กทรอนิกส์และ
โทรคมนาคม), มหาวทิยาลยัเทคโนโลยี 
พระจอมเกลา้ธนบุรี, ประเทศไทย (2547) 

9. ดร.อาบทิพย ์  ธีรวงศกิ์จ Ph.D. (Mechanical Engineering), Carnegie 
Mellon University, U.S.A. (2007) 

 
 
 

24 
 
 

 
 
 

3 
 

 
 
 

3 
 

 
 
 

3 
 

 
 
 

3 
 

M.S. (Mechanical Engineering), Carnegie Mellon 
University, U.S.A. (2004) 
B.S. Honors (Mechanical Engineering), Carnegie 
Mellon University, U.S.A. (2002) 
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ช่ือ-สกุล 
(ระบุต าแหน่งทางวชิาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวชิา), 
 สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา,  

ประเทศทีส่ าเร็จการศึกษา (ปีทีส่ าเร็จการศึกษา) 

ภาระงานสอน (ชม/สัปดาห์) 
(ปีการศึกษา) 

2559 2560 2561 2562 2563 
10. ดร.สุภชยั   วงศบุ์ณยย์งค์ 
 

Ph.D. (Manufacturing Engineering), 
University of New South Wales, Australia (2013) 

 
 

21 

 
 
3 

 
 
3 

 
 
3 

 
 
3 วศ.ม. (วศิวกรรมเคร่ืองกล), จุฬาลงกรณ์ 

มหาวทิยาลยั, ประเทศไทย (2552) 
วศ.บ. (วศิวกรรมเคร่ืองกล), จุฬาลงกรณ์ 
มหาวทิยาลยั, ประเทศไทย (2548) 

 
 

1.2.2. อาจารย์ประจ า  

ช่ือ-สกุล 
(ระบุต าแหน่งทางวชิาการ) 

คุณวุฒิการศึกษา (สาขาวชิา),  
สถาบันทีส่ าเร็จการศึกษา, 

ประเทศทีส่ าเร็จการศึกษา (ปีทีส่ าเร็จการศึกษา) 

ภาระงานสอน (ชม/สัปดาห์) 
(ปีการศึกษา) 

2559 2560 2561 2562 2563 

 1. ดร.อรพดี  จูฉิม 
 

Ph.D. (Economics and Management), Leibniz 
University Hannover, Germany (2012) 

 
 

 
3 

 
 

 
3 

 
 

 
3 

 
 

 
3 

 
 

 
3 

วศ.ม. (วศิวกรรมไฟฟ้า) ,สถาบนัเทคโนโลยี 
พระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั, 
ประเทศไทย (2547) 
วศ.บ. (วศิวกรรมไฟฟ้า), มหาวทิยาลยัอสัสัมชญั, 
ประเทศไทย (2541) 

2. ผศ.ดรพิชิต  ฤกษน์นัทน์ 
 

Ph.D. (Mechanical Engineering), University of 
Tasmania, Australia (1991) 

 
 
6 

 
 

6 

 
 

6 

 
 

6 

 
 

6 วศ.บ. (วศิวกรรมเคร่ืองกล), สถาบนัเทคโนโลยี
พระจอมเกลา้ธนบุรี, ประเทศไทย (2524) 

 
1.2.3.  อาจารย์พเิศษ 
ไม่มี 

 

4. องค์ประกอบเกีย่วกบัประสบการณ์ภาคสนาม (การฝึกงานหรือสหกจิศึกษา) (ถ้ามี) 
ไม่มี 
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5. ข้อก าหนดเกี่ยวกบัการท าโครงงานหรืองานวจัิย (ถ้ามี) 
ขอ้ก าหนดในการท างานวิจยั  ตอ้งเป็นหัวขอ้ท่ีเก่ียวขอ้งกบัการประยุกต์ใช้ความรู้ทางด้านวิทยาการ

หุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั ในการวเิคราะห์  ออกแบบ  และพฒันาไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ  และมีรายงานท่ี
ตอ้งน าส่งตามรูปแบบและระยะเวลาท่ีหลกัสูตรก าหนดอยา่งเคร่งครัด 

3.1. ค าอธิบายโดยย่อ  
หัวขอ้งานวิจยัจะเป็นหัวขอ้ท่ีนกัศึกษาสนใจ  สามารถศึกษาคน้ควา้เพิ่มเติมได ้ สามารถแก้ไข

ปัญหา สามารถคิดวิเคราะห์  ออกแบบ  และพฒันาได้  โดยสามารถน าทฤษฎีมาประยุกต์ใช้ใน  
การท างานวจิยัได ้ มีขอบเขตโครงงานท่ีสามารถท าเสร็จภายในระยะเวลาท่ีก าหนด 
3.2. มาตรฐานผลการเรียนรู้  

นกัศึกษาสามารถปรับตวัท างานร่วมกบัผูอ่ื้นได ้ มีความสามารถในการส่ือสารดว้ยภาษาเขียนและ 
ภาษาพูด  มีความเช่ียวชาญในการใช้เคร่ืองมือ  มีการประยุกต์ใช้ทฤษฎีในการท าโครงงาน  และ
โครงงานสามารถเป็นตน้แบบในการพฒันาต่อได ้
3.3. ช่วงเวลา  

ภาคการศึกษาท่ี  2  ของชั้นปีท่ี  1  เป็นตน้ไป 
3.4. จ านวนหน่วยกติ 

วทิยานิพนธ์  36  หน่วยกิต  ส าหรับแผน ก 1  
วทิยานิพนธ์  12  หน่วยกิต  ส าหรับแผน ก 2 
การคน้ควา้อิสระ  6  หน่วยกิต  ส าหรับแผน ข 

3.5. การเตรียมการ  
แนะน าการสืบค้นข้อมูลวิจัยท่ีเก่ียวข้อง ให้ความอิสระในการค้นคว้าด้วยตนเอง ติดตาม

ความกา้วหนา้ของการท าวิจยัอยา่งสม ่าเสมอ โดยมีอาจารยท่ี์ปรึกษาและกรรมการสอบวิทยานิพนธ์ร่วม
ประเมินความกา้วหนา้พร้อมใหค้  าปรึกษาท่ีเอ้ือต่อการท าวิจยั 
3.6. กระบวนการประเมินผล  

ประเมินผลจากรายงานความก้าวหน้าในการท างานวิจยั  และประเมินผลจากผลส าเร็จของ
งานวิจยั โดยงานวิจยัดงักล่าวตอ้งสามารถท างานไดใ้นเบ้ืองตน้  และผา่นการน าเสนอความกา้วหนา้ท่ีมี
กรรมการสอบไม่ต ่ากวา่  3  คน  
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หมวดที ่4 ผลการเรียนรู้ กลยุทธ์การสอนและการประเมนิผล 
1. การพฒันาคุณลกัษณะพเิศษของนักศึกษา 

คุณลกัษณะพเิศษ กลยุทธ์หรือกจิกรรมของนักศึกษา 
มีความรู้พื้นฐานในศาสตร์ท่ีเก่ียวขอ้งกบั
วทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติัทั้ง
ภาคทฤษฎีและภาคปฏิบติัอยูใ่นเกณฑดี์ 
สามารถประยกุตไ์ดอ้ยา่งเหมาะสมในการ
ประกอบวชิาชีพ และศึกษาต่อในระดบัสูง 

รายวชิาบงัคบัของหลกัสูตรตอ้งปูพื้นฐานของศาสตร์และสร้าง
ความเช่ือมโยงระหวา่งภาคทฤษฎีและปฏิบติั มีปฏิบติัการ 
แบบฝึกหดั โครงงาน และกรณีศึกษาใหน้กัศึกษาเขา้ใจการ
ประยกุตอ์งคค์วามรู้กบัปัญหาจริง  

มีความรู้ทนัสมยั ใฝ่รู้ และมีความสามารถ
พฒันาความรู้ เพื่อพฒันาตนเอง พฒันางาน
และพฒันาสังคม 

รายวชิาเลือกท่ีเปิดสอนตอ้งต่อยอดความรู้พื้นฐานในภาคบงัคบั 
และปรับตามววิฒันาการของศาสตร์ มีโจทยปั์ญหาท่ีทา้ทายให้
นกัศึกษาคน้ควา้หาความรู้ในการพฒันาศกัยภาพ 

คิดเป็น ท าเป็น และเลือกวธีิการแกปั้ญหาได้
อยา่งเป็นระบบและเหมาะสม 

ทุกรายวชิาตอ้งมีโจทยปั์ญหา แบบฝึกหดั หรือโครงงาน ให้
นกัศึกษาไดฝึ้กคิด ฝึกปฏิบติั ฝึกแกปั้ญหา แทนการท่องจ า 

มีความสามารถในการใชภ้าษาไทยใน 
การส่ือสารและใชเ้ทคโนโลยีไดดี้ 

มีระบบเพื่อส่ือสารแลกเปล่ียนความคิดเห็นในหมู่นกัศึกษาหรือ
บุคคลภายนอกท่ีส่งเสริมใหเ้กิดการแสวงหาความรู้ท่ีทนัสมยั  
การเผยแพร่ การถามตอบ และการแลกเปล่ียนความรู้ 

รู้จกัแสวงหาความรู้ดว้ยตนเองและสามารถ
ติดต่อส่ือสารกบัผูอ่ื้นไดเ้ป็นอยา่งดี 
 

ตอ้งมีการมอบหมายงานให้นกัศึกษาไดสื้บคน้ขอ้มูล รวบรวม
ความรู้ท่ีนอกเหนือจากท่ีไดน้ าเสนอในชั้นเรียน และเผยแพร่ความรู้
ท่ีไดร้ะหวา่งนกัศึกษาดว้ยกนั หรือใหก้บัผูส้นใจภายนอก 

สามารถท างานร่วมกบัผูอ่ื้น มีทกัษะการ
บริหารจดัการโครงการวิจยัเชิงสหวทิยาการ 
 

โจทยปั์ญหาและโครงงานของรายวชิาต่างๆ มีทั้งงานเด่ียวและแบบ
ท างานเป็นกลุ่ม  เพื่อส่งเสริมใหน้กัศึกษาไดฝึ้กฝนการท างาน
ร่วมกบัผูอ่ื้นและการบริหารจดัการโครงการ  

มีคุณธรรม จริยธรรม ถ่อมตนและท าหนา้ท่ี
เป็นพลเมืองดี รับผิดชอบต่อตนเอง วชิาชีพ
และสังคม 
 

ส่งเสริมและสอดแทรกให้นกัศึกษามีจรรยาบรรณในวชิาชีพ เคารพ
ในสิทธิทางปัญญาและขอ้มูลส่วนบุคคล การใชเ้ทคโนโลยใีนการ
พฒันาสังคมท่ีถูกตอ้ง นอกจากน้ีอาจมีการจดัค่ายพฒันาชุมชน 
เพื่อใหน้กัศึกษามีโอกาสประยกุตห์รือเผยแพร่ความรู้ท่ีไดศึ้กษามา 
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2. การพฒันาผลลพัธ์การเรียนรู้ของหลกัสูตร 
 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ กลยุทธ์การสอนทีใ่ช้พฒันาการเรียนรู้ กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ 

PLO 1: ประยุกต์และวเิคราะห์ความรู้เชิงทฤษฎีและทกัษะทางด้านวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมัติ 
1A ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการเขา้ใจ
ของหุ่นยนต ์

การบรรยาย การบรรยายเชิงอภิปราย 
การระดมสมอง การลงมือปฏิบติั 

การประเมินความรู้จากการสอบขอ้เขียน  
การประเมินการท างานหรือกิจกรรมในชั้นเรียน 
การประเมินผลงานท่ีไดม้อบหมาย 

1B ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการรับรู้
ของหุ่นยนต ์

การบรรยาย การบรรยายเชิงอภิปราย 
การระดมสมอง การลงมือปฏิบติั 

การประเมินความรู้จากการสอบขอ้เขียน  
การประเมินการท างานหรือกิจกรรมในชั้นเรียน  
การประเมินผลงานท่ีไดม้อบหมาย 

1C ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการควบคุม
ของหุ่นยนต ์

การบรรยาย การบรรยายเชิงอภิปราย 
การระดมสมอง การลงมือปฏิบติั 

การประเมินความรู้จากการสอบขอ้เขียน  
การประเมินการท างานหรือกิจกรรมในชั้นเรียน  
การประเมินผลงานท่ีไดม้อบหมาย 

1D มองเห็นความสัมพนัธ์ในภาพรวมของทั้งระบบท่ีเก่ียวขอ้งกบั
หุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 

การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น
ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 

การประเมินจากการน าเสนอ การตอบค าถาม  
การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน 

1E มองเห็นปัญหาทางดา้นวิจยัและอุตสาหกรรม เพื่อน าไปตั้งโจทย์
ทางดา้นวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั 

การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น
ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 

การประเมินจากการน าเสนอ การตอบค าถาม  
การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน 
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ผลลพัธ์การเรียนรู้ กลยุทธ์การสอนทีใ่ช้พฒันาการเรียนรู้ กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ 
 

PLO 2: มีทกัษะการคิด การเรียนรู้ เพ่ือต่อยอดความรู้ทางด้านวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมัติจากโจทย์จริง 
2A มีความใฝ่รู้ท่ีเก่ียวขอ้งกบัวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น

ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน  
การระดมสมอง 

การประเมินจากการตอบค าถาม การพูดคุย 
การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน 

2B มีทกัษะการใชเ้ทคโนโลยีสารสนเทศเพื่อการเรียนรู้ การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น
ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 

การประเมินจากการตอบค าถาม  
การประเมินจากผลงานท่ีไดรั้บมอบหมาย 

2C ออกแบบและสร้างระบบหรือช้ินงาน ทางดา้นวทิยาการหุ่นยนต ์ การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น
ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 

การประเมินจากการน าเสนอ การตอบค าถาม  
การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน 

PLO 3: ส่ือสารได้ในทกัษะฟัง พูด อ่าน เขียน ทั้งในชีวติประจ าวนั และในเร่ืองเกีย่วกบัหุ่นยนต์และระบบอตัโนมัติ 
3A จบัประเด็นส าคญัจากการฟัง การอ่านได ้ การสรุปประเด็นส าคญัของงานท่ีไดรั้บ

มอบหมาย การวจิยั 
การประเมินจากการตอบค าถาม การอธิบายท่ี
แสดงถึงความเขา้ใจ 

3B น าเสนอผลงานทางวชิาการจากพูดและการเขียนไดอ้ยา่งถูกตอ้ง การน าเสนอ ผลของการสืบคน้หรือผล
ของงานท่ีไดรั้บมอบหมาย การวจิยั 

การประเมินจากการพูด การอธิบาย การน าเสนอ 
การประเมินจากเน้ือหาหรือบทความท่ีเขียน 

PLO 4: ท างานเป็นทมีได้ทั้งในฐานะผู้น าหรือผู้ร่วมทมี และแก้ปัญหาเฉพาะหน้าได้อย่างถูกต้องและเหมาะสม 
4A ท างานเป็นทีมในฐานะผูน้ าหรือผูร่้วมทีมได ้รวมไปถึงสามารถ
ปฏิบติังานร่วมกบัวศิวกรขา้มสาขาได ้

การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น
ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 

การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน การประเมินจากเพื่อนในทีม 
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ผลลพัธ์การเรียนรู้ กลยุทธ์การสอนทีใ่ช้พฒันาการเรียนรู้ กลยุทธ์การประเมินผลการเรียนรู้ 
4B แกปั้ญหาเฉพาะหนา้ไดอ้ยา่งถูกตอ้งและเหมาะสม การเรียนการสอนแบบใชโ้ครงงานเป็น

ฐาน หรือแบบใชปั้ญหาเป็นฐาน 
การประเมินจากกระบวนการและผลงานของ
โครงงาน การประเมินจากเพื่อนในทีม 

PLO 5: มีจรรยาบรรณทางวิชาชีพ มีจริยธรรม และมีความรับผดิชอบต่อตัวเองและสังคม 
5A มีจรรยาบรรณทางวชิาชีพ มีการอา้งอิงผลงานของผูอ่ื้นไดอ้ยา่ง
ถูกตอ้ง 

การพูดคุย การถามตอบ การอภิปราย 
การระดมสมอง การท ากิจกรรม 

การประเมินจากการพูดคุย ตอบค าถาม การ
สังเกตพฤติกรรม 

5B ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน การพูดคุย การถามตอบ การอภิปราย 
การระดมสมอง 

การประเมินจากการพูดคุย ตอบค าถาม การ
สังเกตพฤติกรรม 

5C ปฏิบติัตามกฎ ระเบียบของสังคม การพูดคุย การถามตอบ การอภิปราย 
การระดมสมอง การท ากิจกรรม 

การประเมินจากการพูดคุย ตอบค าถาม การ
สังเกตพฤติกรรม 
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3. แผนทีแ่สดงการกระจายความรับผดิชอบมาตรฐานผลการเรียนรู้จากหลกัสูตรสู่รายวิชา (Curriculum Mapping) 
 

Course 
Code 

Course Name 

PLO 1 ประยุกต์และวิเคราะห์ความรู้เชิงทฤษฎี
และทักษะทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 2 มีทักษะการคิด การ
เรียนรู้ เพ่ือต่อยอดความรู้
ทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์
และระบบอตัโนมัติจาก
โจทย์จริง 

PLO 3 ส่ือสารได้
ในทักษะฟัง พูด 
อ่าน เขียน ใน
ชีวิตประจ าวัน 
และในเร่ือง
เกีย่วกบัหุ่นยนต์
และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 4 ท างาน
เป็นทีมได้ทั้งใน
ฐานะผู้น าหรือผู้
ร่วมทีม และ
แก้ปัญหาเฉพาะ
หน้าได้อย่าง
ถูกต้องและ
เหมาะสม 

PLO 5 มีจรรยาบรรณทาง
วิชาชีพ มีจริยธรรม และมี
ความรับผิดชอบต่อตัวเอง
และสังคม 

1A 1B 1C 1D 1E 2A 2B 2C 3A 3B 4A 4B 5A 5B 5C 
LNG550 Remedial English Course for Post Graduate Students                 3 3           
LNG600 Insessional English Course for Post Graduate Students                 3 3           
FRA630 About Robotics 2 2 2 2 2         3 3 3     3 
FRA631 Foundation of Robotics 3 3 3 3 3 3 3 3   3 3 3   3   
FRA640 Fundamental Mathematics for Robotics     2 2 2 3 3     3 3 3       
FRA641 Computer Programming for Robotics 2     2   3 3     3 3 3 3     
FRA660 Engineering Context 2 2 2 2 2 3 3   3 3     3 3 3 
FRA661 Thesis (12 Crs) 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3     3 3 3 
FRA662 Independent Study (6 Crs) 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3     3 3 3 
FRA665 Thesis (24 Crs) 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3     3 3 3 
FRA500 Special Topic I 3 3 3 3  3          
FRA501 Special Topic II 3 3 3 3  3          
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Course 
Code 

Course Name 

PLO 1 ประยุกต์และวิเคราะห์ความรู้เชิงทฤษฎี
และทักษะทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 2 มีทักษะการคิด การ
เรียนรู้ เพ่ือต่อยอดความรู้
ทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์
และระบบอตัโนมัติจาก
โจทย์จริง 

PLO 3 ส่ือสารได้
ในทักษะฟัง พูด 
อ่าน เขียน ใน
ชีวิตประจ าวัน 
และในเร่ือง
เกีย่วกบัหุ่นยนต์
และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 4 ท างาน
เป็นทีมได้ทั้งใน
ฐานะผู้น าหรือผู้
ร่วมทีม และ
แก้ปัญหาเฉพาะ
หน้าได้อย่าง
ถูกต้องและ
เหมาะสม 

PLO 5 มีจรรยาบรรณทาง
วิชาชีพ มีจริยธรรม และมี
ความรับผิดชอบต่อตัวเอง
และสังคม 

1A 1B 1C 1D 1E 2A 2B 2C 3A 3B 4A 4B 5A 5B 5C 
FRA502 Special Topic III 3 3 3 3  3          
FRA503 Special Topic IV 3 3 3 3  3          
FRA600 Special Project Related to Robotics and Automation I 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 
FRA601 Special Project Related to Robotics and Automation II 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 
FRA611 Software Architecture for Robotics 3   3  3 3      3   
FRA612 Advanced Artificial Intelligence for Robotics 3    3 3    3   3 3 3 
FRA621 Robot Vision  3  3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3  
FRA625 Human-Robotics Interface  3  3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 
FRA632 Mechanics of Manipulation   3 3 3        3 3 3 
FRA633 Robot Control     3 3 3                 3   
FRA638 Mobile Robotics     3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 
FRA639 Biorobotics 3 3 3 3 3 3   3   3     3 3   
FRA643 Microcontroller and Embedded System Design   3 3       3           3 3   
FRA644 Digital Signal Processing   3 3       3                 
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Course 
Code 

Course Name 

PLO 1 ประยุกต์และวิเคราะห์ความรู้เชิงทฤษฎี
และทักษะทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 2 มีทักษะการคิด การ
เรียนรู้ เพ่ือต่อยอดความรู้
ทางด้านวิทยาการหุ่นยนต์
และระบบอตัโนมัติจาก
โจทย์จริง 

PLO 3 ส่ือสารได้
ในทักษะฟัง พูด 
อ่าน เขียน ใน
ชีวิตประจ าวัน 
และในเร่ือง
เกีย่วกบัหุ่นยนต์
และระบบ
อตัโนมัติ 

PLO 4 ท างาน
เป็นทีมได้ทั้งใน
ฐานะผู้น าหรือผู้
ร่วมทีม และ
แก้ปัญหาเฉพาะ
หน้าได้อย่าง
ถูกต้องและ
เหมาะสม 

PLO 5 มีจรรยาบรรณทาง
วิชาชีพ มีจริยธรรม และมี
ความรับผิดชอบต่อตัวเอง
และสังคม 

1A 1B 1C 1D 1E 2A 2B 2C 3A 3B 4A 4B 5A 5B 5C 
FRA650 Advanced Computer-Aided Technologies       3 3 3 3 3               
FRA652 CIM for Engineering       3 3   3                 
FRA653 Automation and Production Systems 3 3 3 3 3   3                 
FRA656 Industrial Automation 3 3 3 3 3 3 3       3 3 3 3 3 

 
หมายเหตุ  Level for PLO 1       : 1 เขา้ใจ  2 ประยกุตใ์ช ้  3 วเิคราะห์    4 ประเมินค่า  5 สร้างสรรคส่ิ์งใหม่ 

Level for PLO 2 – 5 : 1 ระลึกได ้ 2 เขา้ใจได ้ 3 ปฏิบติัได ้   4 แนะน าผูอ่ื้นได ้ 5 สอนผูอ่ื้นได ้
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หมวดที ่5 หลกัเกณฑ์ในการประเมนิผลนักศึกษา 
1. กฎระเบียบหรือหลกัเกณฑ์ในการให้ระดับคะแนน (เกรด)  

เป็นไปตามระเบียบมหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี วา่ดว้ยการศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา  
พ.ศ. 2547 ขอ้ 23.1  ให้ก าหนดผลการศึกษาเป็นตวัอกัษรส าหรับแต่ละรายวิชา ในการค านวณแตม้เฉล่ีย
ใหเ้ทียบค่าตวัอกัษรเป็นแตม้ ทั้งน้ีผลการศึกษาแตม้ และความหมายมีดงัต่อไปน้ี 
ผลการศึกษา  แตม้ ความหมาย 
 A  4.00 ดีเยีย่ม (Excellent) 
 B+  3.50 ดีมาก (Very Good) 
 B  3.00 ดี (Good) 

C+  2.50 ค่อนขา้งดี (Fairly Good) 
 C  2.00 พอใช ้(Fair) 
 D+  1.50 ค่อนขา้งอ่อน (Fairly Poor) 
 D  1.00 อ่อน (Poor) 
 F    0 ตก (Failure) 
 Fe    0 ตกเน่ืองจากขาดสอบ (Failure : absent from examination) 
 Fa    0 ตกเน่ืองจากเวลาเรียนไม่พอ ไม่มีสิทธ์ิสอบ (Failure : insufficient attendance) 
 W    -  ขอถอนรายวชิาเรียน (Withdrawal) 
 S    - พอใจ (Satisfactory) 
 I    - ไม่สมบูรณ์   (Incomplete) 
 U    - ไม่พอใจ (Unsatisfactory) 
 Aud.    - การเรียนแบบไม่คิดเกรด (Audit) 

 

2. กระบวนการทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธ์ิของนักศึกษา  
2.1. การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ขณะนักศึกษายงัไม่ส าเร็จการศึกษา 

ก าหนดระบบการทวนสอบผลสัมฤทธ์ิการเรียนรู้ของนกัศึกษาเป็นส่วนหน่ึงของระบบการประกนั
คุณภาพภายในของสถาบนัอุดมศึกษาท่ีจะตอ้งท าความเขา้ใจตรงกนัทั้งสถาบนั  และน าไปด าเนินการจน
บรรลุผลสัมฤทธ์ิ  ซ่ึงผูป้ระเมินภายนอกจะตอ้งสามารถตรวจสอบได ้

การทวนสอบในระดบัรายวชิาควรใหน้กัศึกษาประเมินการเรียนการสอนในระดบัรายวชิา 
การทวนสอบในระดบัหลกัสูตรสามารถท าไดโ้ดยมีระบบประกนัคุณภาพภายในสถาบนัอุดมศึกษา

ด าเนินการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้และรายงานผล 
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2.2. การทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้หลงัจากนักศึกษาส าเร็จการศึกษา 

การก าหนดกลวธีิการทวนสอบมาตรฐานผลการเรียนรู้ของนกัศึกษา  ควรเนน้การท าวจิยัสัมฤทธิผล
ของการประกอบอาชีพของบัณฑิต  ท่ีท าอย่างต่อเน่ืองและน าผลวิจัยท่ีได้ยอ้นกลับมาปรับปรุง
กระบวนการการเรียนการสอน  และหลกัสูตรแบบครบวงจร รวมทั้งการประเมินคุณภาพของหลกัสูตร
และหน่วยงานโดยองคก์รระดบัสากล  โดยการวจิยัอาจจะด าเนินการดงัตวัอยา่งต่อไปน้ี 

(1)  ภาวะการไดง้านท าของมหาบณัฑิต  ในดา้นของระยะเวลาในการหางานท า  ความเห็นต่อความรู้  
ความสามารถ  ความมัน่ใจในการประกอบการงานอาชีพ 

(2)  การตรวจสอบจากผูป้ระกอบการ  โดยการส่งแบบสอบถาม  เพื่อประเมินความพึงพอใจใน
มหาบณัฑิตท่ีส าเร็จการศึกษาและเขา้ท างานในสถานประกอบการนั้น ๆ 

(3)  การประเมินต าแหน่ง  และหรือความกา้วหนา้ในสายงานของมหาบณัฑิต 
(4)  การประเมินจากสถานศึกษาอ่ืน  โดยการส่งแบบสอบถาม  หรือสอบถามเม่ือมีโอกาสในระดบั

ความพึงพอใจในด้านความรู้  ความพร้อม  และสมบติัด้านอ่ืน ๆ ของมหาบณัฑิตจะส าเร็จ
การศึกษาและเขา้ศึกษาเพื่อปริญญาท่ีสูงข้ึนในสถานศึกษานั้น ๆ 

(5)  การประเมินจากศิษยเ์ก่าท่ีไปประกอบอาชีพในแง่ของความพร้อมและความรู้จากสาขาวิชาท่ี
เรียน  รวมทั้ งสาขาอ่ืน ๆ ท่ีก าหนดในหลักสูตรท่ีเก่ียวเน่ืองกับการประกอบอาชีพของ
มหาบณัฑิต รวมทั้งเปิดโอกาสใหเ้สนอขอ้คิดเห็นในการปรับหลกัสูตรให้ดียิง่ข้ึนดว้ย 

(6)  ความเห็นจากผูท้รงคุณวฒิุภายนอกท่ีมาประเมินหลกัสูตร  หรือเป็นอาจารยพ์ิเศษต่อความพร้อม
ของนกัศึกษาในการเรียนและสมบติัอ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบักระบวนการเรียนรู้  และการพฒันา
องคค์วามรู้ของนกัศึกษา 

(7)  ผลงานของนักศึกษาท่ีวดัเป็นรูปธรรมได้ซ่ึง  อาทิ  (ก) จ านวนผลงานวิชาการท่ีเผยแพร่ใน
รูปแบบต่างๆ  (ข) จ านวนสิทธิบตัร  (ค) จ านวนรางวลัทางสังคมและวิชาชีพ  (ง) จ  านวน
กิจกรรมการกุศลเพื่อสังคมและประเทศชาติ  (จ) จ  านวนกิจกรรมอาสาสมคัรในองค์กรท่ีท า
ประโยชน์ต่อสังคม 

 

3. เกณฑ์การส าเร็จการศึกษาตามหลกัสูตร  
เป็นไปตามประกาศกระทรวงศึกษาธิการ เร่ือง เกณฑม์าตรฐานหลกัสูตรระดบับณัฑิตศึกษา พ.ศ. 2558 

และตามระเบียบมหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี วา่ดว้ยการศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา พ.ศ. 2547 
  ขอ้ 32 นักศึกษาจะได้รับประกาศนียบัตรบัณฑิต หรือปริญญาจากมหาวิทยาลัยเม่ือมีคุณสมบติั  

ครบถว้นดงัน้ี 
32.2 นกัศึกษาระดบัปริญญาโท 
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  32.2.1 นกัศึกษาแผน ก แบบ ก 1 ตอ้งเสนอวิทยานิพนธ์และสอบผ่านการสอบปากเปล่าขั้นสุดทา้ย 
และมีบทความวิจัยเต็มรูปแบบ (Full Paper) ได้รับการตีพิมพ์ในวารสารวิชาการระดับ
นานาชาติ ไม่นอ้ยกวา่ 1 ช้ิน 

  32.2.2 นกัศึกษาแผน ก แบบ ก 2 ตอ้งศึกษาไดค้รบหน่วยกิตและรายวชิาตามโครงสร้างหลกัสูตร และ
มีแตม้ระดบัคะแนนเฉล่ียสะสมไม่ต ่ากว่า 3.00 พร้อมทั้งเสนอวิทยานิพนธ์และสอบผ่านการ
สอบปากเปล่าขั้นสุดทา้ย และมีผลงานเผยแพร่ในรูปแบบใดรูปแบบหน่ึงซ่ึงไม่ใช่รูปเล่มท่ีเป็น
วทิยานิพนธ์ 

  32.2.3 นกัศึกษาแผน ข ตอ้งศึกษาไดค้รบหน่วยกิตและรายวิชาตามโครงสร้างหลกัสูตร มีแตม้ระดบั
คะแนนเฉล่ียสะสมไม่ต ่ากวา่ 3.00 พร้อมทั้ง 
(ก) เสนอการศึกษาค้นควา้อิสระและสอบผ่านการสอบประมวลความรู้ (Comprehensive 

Exammination) หรือ 
(ข) เสนอการศึกษาคน้ควา้อิสระและสอบผา่นการสอบปากเปล่าขั้นสุดทา้ย  

  32.2.4  ตอ้งสอบผา่นวชิาภาษาองักฤษซ่ึงเป็นวชิาบงัคบัพื้นฐาน ทั้งน้ีภาควชิาอาจก าหนดการส าเร็จ
หลกัสูตรภาษาต่างประเทศท่ีจดัสอบโดยสถาบนัอ่ืนเป็นการสอบผา่นภาษาต่างประเทศก็ได ้ 

ทั้งน้ี มหาวทิยาลยัอาจมีการเปล่ียนแปลงระเบียบเพื่อใหท้นัสมยัและเหมาะสม ซ่ึงนกัศึกษาตอ้งปฏิบติั
ตามระเบียบท่ีมีการเปล่ียนแปลง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก  ก.  ค าอธิบายรายวชิา และผลลพัธ์การเรียนรู้ของหลกัสูตร 
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LNG 550    วชิาปรับพืน้ภาษาองักฤษส าหรับนักศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา 2(1-2-6) 

 (Remedial English Course for Post Graduate Students) 

 วชิาบังคับก่อน : ไม่มี 

 รายวิชาน้ีมุ่งเน้นปรับพื้นฐานภาษาองักฤษและทกัษะท่ีจ าเป็นของนักศึกษาเพื่อให้อยู่ใน

ระดบัท่ีสามารถเขา้เรียน วิชา LNG 600 ไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ   ตลอดจนส่งเสริมให้นกัศึกษาเกิดความ

มัน่ใจในการใชภ้าษาองักฤษ   ในดา้นเน้ือหาวิชา ไม่ไดก้  าหนดเน้ือหาท่ีแน่นอน แต่มุ่งเนน้การแกไ้ขปัญหา

การเรียนภาษาองักฤษของนกัศึกษา โดยเฉพาะประเด็นท่ีนกัศึกษามีปัญหามากท่ีสุด   นอกจากน้ียงัส่งเสริม

ให้นกัศึกษาเรียนรู้การจดัการการเรียนดว้ยตนเอง อนัเป็นการพฒันาทกัษะการเรียนรู้ภาษาองักฤษ โดยไม่

ตอ้งพึ่งครูผูส้อน 

 This course aims to instill the background language and skills necessary for undertaking 

LNG 600 and to raise the students’ confidence in using English.  There will be no predetermined focus of 

the course, but instead it will concentrate on those areas where the students are weakest and need most 

improvement. The classroom teaching and learning will be supported by self-directed learning to allow the 

students to improve their language and skills autonomously. 

 

LNG 600  วิชาภาษาอังกฤษระหว่างการเรียนในหลักสูตรส าหรับนักศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา3(2-2-9)

 (Insessional English Course for Post Graduate Students)  

 วชิาบังคับก่อน :  LNG 550 วชิาปรับพืน้ภาษาองักฤษส าหรับนักศึกษาระดับบัณฑิตศึกษา       

                             or Pass grade from placement procedure 

 รายวิชาน้ีจดัสอนเพื่อพฒันาให้นกัศึกษาระดบับณัฑิตศึกษา สามารถใชภ้าษาองักฤษในการ

เรียนในระดบัของตนไดอ้ย่างเหมาะสม โดยเน้นทกัษะการฝึกปฏิบติั    แมไ้ม่เน้นหนกัท่ีเน้ือหาไวยากรณ์

โดยตรง แต่วิชาน้ีมุ่งเนน้การใชภ้าษาองักฤษท่ีตรงกบัความตอ้งการ โดยเฉพาะดา้นการอ่านและการเขียนซ่ึง

นกัศึกษาตอ้งใชใ้นการท าโครงงาน ในรายวชิานกัศึกษาจะไดฝึ้กปฏิบติัขั้นตอนการท าโครงงานตั้งแต่การหา

ขอ้มูลอา้งอิง จนถึงการเขียนรอบสุดทา้ย  นอกจากน้ี นกัศึกษาจะไดเ้รียนรู้กลยุทธ์การเรียนเพื่อฝึกทกัษะการ

เรียนรู้ภาษาองักฤษดว้ยตนเอง เพื่อน าไปใชใ้นการส่ือสารท่ีแทจ้ริงนอกหอ้งเรียนต่อไป 

 This course aims to develop English language skills relevant to mature students in Graduate 

Degree Programmes in Engineering, Science and Technology.  It will be based on practical skills, but will 

not be yet another grammar course.  Rather its focus will be on the real language demands, particularly in 

reading and writing, faced by students in the course of their studies. It is project-focussed and simulates the 



25 
 

stages in preparing and presenting research, from finding references to writing a final draft. The course will 

equip students with language learning strategies to facilitate ongoing autonomous learning and will 

emphasise language use not usage, real communication not classroom practice. 

 

FRA 500-503  หัวข้อพเิศษ 1 - 4 3(3-0-9) 

 (Special Topic in Robotics and Automation I-IV) 

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 หวัขอ้พิเศษซ่ึงเป็นหวัขอ้ท่ีน่าสนใจในปัจจุบนัทางดา้นวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั  

อาจประกอบดว้ยโครงงานประจ าวชิา  

 Special Topics of Current Interest in Robotics and Automation.  Class Project may be 

included. 

 ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีเขา้ใจ สามารถน าความรู้ท่ีเรียนมาไปประยุกต์ใชใ้ห้

เหมาะสมในเร่ืองท่ีเก่ียวขอ้งดา้นวิทยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั และมีความใฝ่รู้ คน้ควา้ หาขอ้มูลใน

เร่ืองท่ีเก่ียวขอ้งกบัหวัขอ้พิเศษดว้ยตนเอง 

 

FRA 600-601  โครงงานพเิศษทีเ่กีย่วข้องกบัวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมัติ 1 - 2 3(0-6-12) 

 (Special Project Related to Robotics and Automation I-II)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 นกัศึกษาท าโครงงานพิเศษในหวัขอ้ปัญหาดา้นวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั  ภายใต้

การแนะน าและผ่านการยอมรับของคณะกรรมการท่ีปรึกษา  ซ่ึงประกอบด้วยผูเ้ช่ียวชาญภายนอกและ

อาจารย ์ เพื่อเพิ่มความรู้ความเขา้ใจ  และพฒันาความสามารถในเชิงปฏิบติั  ส าหรับน าไปพฒันางานวจิยัท่ีใช้

ความรู้ทางวิทยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมติั  นกัศึกษาตอ้งน าเสนอขอ้เสนอโครงงานพิเศษ  รายงาน

ความกา้วหนา้  น าเสนอสรุปโครงงาน  รวมทั้งท ารายงาน   

 Under the supervision and approval of the committee who consists of the faculty members 

and experts, the students will work on special projects related to robotics and automation to gain better 

understanding and develop practical knowledge for the related industry.  Students are supposed to give oral 

presentation of proposal, progress, final presentation of the projects as well as submit the final reports.   
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ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นกัศึกษาสามารถด าเนินการวิจยัเชิงปฎิบติัการได้ โดยมีความ

เข้าใจทั้ งทฤษฎีและปฏิบัติ มองเห็นความสัมพันธ์ในภาพรวมของทั้ งระบบ มีความใฝ่รู้ และใช้งาน

เทคโนโลยีสารสนเทศได้ เขียนและน าเสนองานวิจยัได้ ท างานเป็นทีมได้ รวมไป ถึงมีจรรยาบรรณทาง

วชิาชีพ 

 

FRA 611 สถาปัตยกรรมซอฟต์แวร์ส าหรับวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Software Architecture for Robotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี  

 บทน า รูปแบบล าดบัขั้น รูปแบบโตต้อบ สถาปัตยกรรมเชิงพฤติกรรม สถาปัตยกรรมแบบ

ซับซัมชั่น รูปแบบผสมระหว่างการค านวณแบบอิงเหตุผลและการโต้ตอบ ระบบท่ีประกอบด้วยหลาย 

เอเจนต ์

 Introduction, Hierarchical Paradigm, Reactive Paradigm, Behavior- based Architecture, 

Subsumption Architecture, Hybrid Deliberative/Reactive Paradigm, Multiple Agent System. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษามีเข้าใจเก่ียวกับสถาปัตยกรรมซอฟต์แวร์ส าหรับ

วทิยาการหุ่นยนตแ์บบต่างๆ สามารถอธิบายภาพรวมของระบบท่ีมีโครงสร้างท่ีเช่ือมโยงองคป์ระกอบส าคญั 

ท่ีมีผลต่อภาพรวมของทั้งระบบได ้สามารถเลือกใช้ และประยุกตใ์ชใ้ห้เหมาะสมไดต้ามความตอ้งการของ

ระบบ นกัศึกษามีความใฝ่รู้ ศึกษาคน้ควา้หาความรู้เพิ่มเติมไดด้ว้ยตนเอง 

 

FRA 612 ปัญญาประดิษฐ์ข้ันสูงส าหรับวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Advanced Artificial Intelligence for Robotics)   

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี  

 การแกปั้ญหา การใช้เหตุผลในทางสัญลกัษณ์ และทางสถิติ การวางแผน ปัญญาประดิษฐ์

แบบขนานและแบบกระจาย เครือข่ายเบยส์เซียน การเรียนรู้โดยใช้ตน้ไมก้ารตดัสินใจ โครงข่ายประสาท

เทียม การประเมินสมมุติฐาน การเรียนรู้เฉพาะหน้า วิธีเชิงพนัธุกรรม การเรียนรู้แบบวิเคราะห์ การเรียน รู้

แบบเสริมบงัคบั  
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 Problem Solving, Symbolic Reasoning, Statistical Reasoning, Planning, Parallel and 

Distributed AI, Bayesian Network, Decision Tree Learning, Artificial Neural Network, Evaluating 

Hypotheses, Instance-based Learning, Genetic Algorithms, Reinforcement Learning. 

 ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีความเขา้ใจเก่ียวกบัเทคนิคทางดา้นปัญญาประดิษฐ์

แบบต่าง ๆ ท่ีใชใ้นดา้นวิทยาการหุ่นยนต ์สามารถเลือกใช ้และประยุกต์ใชง้านเทคนิคต่าง ๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบั

ปัญญาประดิษฐใ์นดา้นวิทยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติัได ้มีความใฝ่รู้ คน้ควา้หาขอ้มูลดว้ยตนเอง และ

มีจริยธรรมทางวชิาชีพ 

 

FRA 621 การรับภาพของหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Robot Vision)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี   

 พื้นฐานของการประมวลผลภาพดิจิทัล การรับภาพของเคร่ืองจักรในรูปฐานสอง การ

วิเคราะห์แบบตดัระดบัและแบบตดัส่วนพื้นท่ี โฟโตเมตริกสเตอริโอ รูปร่างจากแสงเงา สนามการเคล่ือนท่ี

และการไหลเชิงแสง โฟโตแกรมเมทรีและสเตอริโอ การจ าแนกรูปแบบ การรู้จ ารูปแบบทางสถิติ วตัถุหลาย

ดา้น ภาพเกาส์เซียนแบบขยาย การแปลงรูปเชิงคณิตศาสตร์ การน าร่องแบบแพสซีฟจากการเคล่ือนท่ี  

 Basic of Digital Image Processing, Binary Machine Vision, Thresholding and Segmentation 

Region Analysis, Photometric Stereo, Shape from Shading, Motion Field and Optical Flow, 

Photogrammetry and Stereo, Pattern Classification, Statistical Pattern Recognition, Polyhedral Objects, 

Extended Gaussian Images, Mathematical Morphology, Passive Navigation from Motion. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถเลือกใช้เทคนิคในการประมวลผลภาพแบบ

ต่างๆ ให้เหมาะสมกับภาพท่ีรับเข้ามาและภาพท่ีต้องการท่ีจะน าไปใช้ต่อ รวมไปถึงนักศึกษาสามารถ

ออกแบบขั้นตอนท่ีจะท าให้หุ่นยนตเ์ขา้ใจภาพท่ีรับเขา้มาไดอ้ยา่งเหมาะสมตามความตอ้งการของผูใ้ชง้าน มี

ความใฝ่รู้ ท างานเป็นทีมได ้เขียนและน าเสนอผลงานได ้รวมไปถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 

 

 

FRA 625  การเช่ือมต่อระหว่างมนุษย์กบัวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Human-Robotics Interface)  
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 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 บทน าของการเช่ือมต่อระหวา่งมนุษยก์บัหุ่นยนต ์องคป์ระกอบของมนุษย ์ความจริงเสมือน 

เทคโนโลยีของส่วนรับขอ้มูล เทคโนโลยีของส่วนแสดงขอ้มูล พื้นฐานของการเขียนโปรแกรมส าหรับ การ

เช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์และหุ่นยนต์ พื้นฐานของคอมพิวเตอร์กราฟฟิก และอลักอริทึม การจ าลองเชิง

กายภาพ 

 Introduction to Human-Robot Interface, Human Factors, Virtual Reality, Input Interface 

Technology, Output Interface Technology, Foundations of Computer and Robotics Interface Programming, 

Foundations of Computer Graphics and Algorithm, Physical-based Simulation. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีความเขา้ใจ สามารถอธิบายเร่ืองเก่ียวกบัการเช่ือมต่อ

ระหว่างมนุษยแ์ละวิทยาการหุ่นยนต์ได ้สามารถประยุกต์ ออกแบบ สร้างระบบเช่ือมต่อระหว่างมนุษยก์บั

หุ่นยนตไ์ด ้ท างานเป็นทีม เขียนและน าเสนอผลงานได ้รวมไปถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 

 

FRA 630 เกีย่วกบัวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (About Robotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 พื้นฐานเบ้ืองตน้ของวิทยาการหุ่นยนต ์ตวัขบัเคล่ือนและตวัตรวจจบั ระบบพลวตัอนัดบัสอง 

การตอบสนองต่อเวลาและการตอบสนองต่อความถ่ี พื้นฐานการออกแบบระบบควบคุม การออกแบบ

หุ่นยนต ์การรับภาพของหุ่นยนต ์การเขียนโปรแกรมในหุ่นยนต ์ปัญญาประดิษฐแ์ละการวางแผนงาน  

 Introduction to Robotics, Actuators and Sensors, Second- Order Dynamics, Time & 

Frequency Domain Response, Basic Controller Design, Robot Design, Robot Vision, Robot Programming, 

Robot Intelligence and Task Planning. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถมีความเขา้ใจหลกัการพื้นฐานเบ้ืองต้นของ

วิทยาการหุ่นยนต ์มองเห็นความสัมพนัธ์ของส่วนประกอบต่างๆของหุ่นยนต ์การน าหุ่นยนตไ์ปใชง้าน และ

ออกแบบหุ่นยนต ์มองเห็นปัญหาทางงานวจิยัและทางอุตสาหกรรม ท างานเป็นทีม เขียนและน าเสนอผลงาน

ได ้รวมไปถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 

FRA 631 พืน้ฐานของวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Foundation of Robotics)  



29 
 

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 พื้นฐานของการจ าลองและการควบคุมหุ่นยนต์ แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของแขน

หุ่นยนต ์ไคเนมาติกส์ตรง และไคเนมาติกส์ผกผนั จาโคเบียนเมตริกซ์ แบบจ าลองทางพลศาสตร์ของนิวตนั-

ออยเลอร์ และลากรองจ ์การวางแผนวิถี ไคเนมาติกส์ซ ้ าซ้อน การควบคุมต าแหน่งและการควบคุมแรงของ

หุ่นยนต ์

 Basics of Robot Modeling and Control, Mathematical Modeling of Articulated Robotic 

Arms, Forward and Inverse Kinematics Model, Jacobian Matrix, Newton-Euler and Lagrangian Dynamic 

Model, Trajectory Planning, Kinematics Redundancy, Position and Force Control of Robot Manipulators. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นกัศึกษามีความเขา้ใจพื้นฐานของการจ าลองและการควบคุม

หุ่นยนต์ สามารถค านวณหาต าแหน่งและควบคุมแรงของหุ่นยนต์ได้ สามารถประยุกต์ความรู้ไปใช้ใน

โครงงานได ้ท างานเป็นทีม เขียนและน าเสนอผลงานได ้รวมไปถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 

 

FRA 632 กลศาสตร์ของการควบคุม 3(3-0-9)  

 (Mechanics of Manipulation)   

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี  

 ไคเนมาติกส์การควบคุม ตวัแทนทางไคเนมาติกส์ พลศาสตร์ของวตัถุแข็งเกร็ง แรงเสียด

ทาน อเนกสัมผสั  การควบคุมแบบควอไซสแตติกส์ การบีบและการผลกั การอ่อนตวัแบบตั้งฉาก ทฤษฎี 

สกรู 

 Manipulation Kinematics, Kinematic Representation, Dynamics of Rigid Body, Friction, 

Multiple Contact, Quasi- static Manipulation, Squeezing and Pushing, Orthogonal Compliance, Screw 

Theory. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีเขา้ใจหลกัการของกลศาสตร์ของการควบคุม สามารถ

อธิบาย และน าไปประยุกต์ใช้งานได้ มองเห็นภาพรวม มองเห็นปัญหา สามารถออกแบบระบบท่ีมีการ

ควบคุมไดท่ี้ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน 

 

FRA 633 การควบคุมหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Robot Control)   
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 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี  

การจ าลองระบบพลวตั ทฤษฎีการควบคุมระบบเชิงเส้น ระบบป้อนกลับ การติดตาม

จุดอา้งอิงและการควบคุมเชิงเส้นเหมาะท่ีสุด ตวัสังเกตและคาดคะเนสถานะ การวิเคราะห์แบบเลียพูนอฟ

และการแปลงระบบเป็นเชิงเส้นแบบป้อนกลับ การควบคุมระบบหุ่นยนต์แบบคงทนและปรับตวั การ

ควบคุมหุ่นยนตแ์บบดิจิทลั การควบคุมต าแหน่งและแรง 

 Modelling of Dynamical System, Linear Control Theory, State Feedback, Reference 

Tracking and Linear Optimal Control, State Observer and State Estimator, Lyapunov Analysis and Feedback 

Linearization, Robust and Adaptive Control for Robotics System, Digital Robot Control, Position and Force 

Control. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวชิาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีเขา้ใจพื้นฐานของการควบคุมหุ่นยนตใ์นรูปแบบต่างๆ 

สามารถอธิบาย ประยุกต์ใช้ในการควบคุม และวางแผนการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ได้ มองเห็นภาพรวม 

มองเห็นปัญหา สามารถออกแบบระบบท่ีมีการควบคุมท่ีค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน 

 

FRA 638 วทิยาการหุ่นยนต์เคล่ือนที ่ 3(3-0-9)  

 (Mobile Robotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 การออกแบบ และสร้างฐานของหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ี พื้นฐานการออกแบบระบบและโปรแกรม

ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี อุปกรณ์ตรวจจับและตัวขับเคล่ือนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี การโปรแกรมหุ่นยนต์

เคล่ือนท่ี การวางแผนการเดินทาง หลบหลีกส่ิงกีดขวาง อลักอริทึมเชิงพฤติกรรม การใชง้านหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ี

ในงานจริง  

 Designing and Constructing Mobile Robot Platform, Basic System Design and Program of 

Mobile Robots, Sensors and Actuators for Mobile Robots, Mobile Robot Programming, Path Planning, 

Obstacle Avoidance, Behavior-based Algorithm, Practical Mobile Robot Applications. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถออกแบบ และสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีท่ีตอบ

โจทยข์องผูใ้ช้งานได้ มองเห็นภาพรวมของระบบ และมองเห็นปัญหาด้านงานวิจยัและอุตสาหกรรมท่ี

เก่ียวขอ้ง ท างานเป็นทีม เขียนและน าเสนอผลงานได ้รวมไปถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 
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FRA 639 วทิยาการหุ่นยนต์ชีวภาพ 3(3-0-9) 

 (Biorobotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี   

 แนะน าเก่ียวกบัหุ่นยนต์ท่ีสร้างเลียนแบบส่ิงมีชีวิต การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์แบบต่าง ๆ ท่ี

ได้รับอิทธิพลมาจากการเคล่ือนท่ีของคน และสัตว์ หลักการของการเดิน พลศาสตร์ของวตัถุแข็งเกร็ง 

พลศาสตร์ของระบบหลายจุดเช่ือมต่อ การควบคุมการเคล่ือนท่ีของระบบหลายจุดเช่ือมต่อ การสร้างท่าทาง

การเดินการควบคุมการทรงตวั การออกแบบทางกลของหุ่นยนตท่ี์มีขา 

 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. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาเข้าใจหลักการออกแบบหุ่นยนต์ท่ีสร้างเลียนแบบ

ส่ิงมีชีวติแบบต่าง ๆ รวมไปถึงสามารถออกแบบและสร้างหุ่นยนตท่ี์เลียนแบบส่ิงมีชีวิตได ้มองเห็นภาพรวม

ของระบบ และมองเห็นปัญหาดา้นงานวิจยัและอุตสาหกรรมท่ีเก่ียวขอ้ง เขียนและน าเสนอผลงานได ้รวมไป

ถึงมีจรรยาบรรณทางดา้นวชิาชีพ 

 

FRA 640 คณติศาสตร์พืน้ฐานส าหรับวทิยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Fundamental Mathematics for Robotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 ทบทวนทฤษฎีพื้นฐานของเมตริกซ์ ปริภูมิมิติจ  ากดั การท าให้เป็นเมตริกซ์เฉียง รูปแบบ

จอร์แดน สมการเชิงอนุพนัธ์แบบธรรมดา การใช้การแปลงฟูเรียร์และลาปลาซ แนะน าแคลคูลสัแปรผนั 

แนะน าฟังกช์นัเชิงซอ้น ระเบียบวธีิเชิงตวัเลข 

 Review of Elementary Matrix Theory, Finite Dimensional Spaces, Diagonalization, Jordan 

Form, Ordinary Differential Equations ( ODE) , Applications of Fourier and Laplace Transforms, 

Introduction to Calculus of Variation, Introduction to Complex Variable Functions, Numerical Methods. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษามีความรู้ความเขา้ใจ สามารถน าความรู้พื้นฐานทาง

คณิตศาสตร์ท่ีจ าเป็น และเป็นประโยชน์ในสาขาวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติัไปประยกุตใ์ชง้านได ้
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FRA 641 การเขียนโปรแกรมคอมพวิเตอร์ส าหรับวิทยาการหุ่นยนต์ 3(3-0-9) 

 (Computer Programming for Robotics)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 ทบทวนความรู้พื้นฐานเก่ียวกบัการเขียนโปรแกรม ผงังาน การตดัสินใจ โครงสร้างการ

ควบคุม การเขียนฟังกช์นั การเขียนโปรแกรมเชิงวตัถุ โครงสร้างขอ้มูล การเขียนโปรแกรมท่ีเก่ียวกบัอุปกรณ์

อินพุต/เอาทพ์ุตและหุ่นยนต ์

 Review of Basic Programming, Flowchart, Decision Making, Control Structures, Function, 

Object-Oriented Programming, Data Structure, Programming in I/O Devices and Robots. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวชิาน้ีจบแลว้ นกัศึกษาสามารถอ่าน เขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ รวมไปถึงการ

ดีบคัโปรแกรมได ้นกัศึกษาสามารถท างานเป็นทีมในการออกแบบ และพฒันาระบบท่ีเก่ียวขอ้งกบัวทิยาการ

หุ่นยนตไ์ด ้

 

FRA 643 การออกแบบระบบไมโครคอนโทรลเลอร์และระบบฝังตัว 3(3-0-9) 

 (Microcontroller and Embedded System Design)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 บทน าของการเช่ือมต่อระบบ สถาปัตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอร์ ชุดค าสั่ง การเขียน

โปรแกรมส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ การเช่ือมต่อกบัพอร์ต การเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ทางดา้นอนาล็อก

และดิจิตอล รวมถึงการติดต่อส่ือสาร และหวัขอ้ระดบัสูงในระบบฝังตวัแบบเวลาจริง 

 Introduction to System Interface, Microcontroller Architecture, Instruction Set, 

Microcontroller Programming, Interfacing Ports, Interfacing with Analog and Digital Devices, Data 

Communication, Advanced Topics in Real-time Embedded System. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีความเขา้ใจพื้นฐานเก่ียวกบัระบบไมโครคอนโทรล-

เลอร์ สามารถออกแบบและเขียนโปรแกรมบนไมโครคอนโทรเลอร์ เพื่อท าการเช่ือมต่อและควบคุม 

การท างานของอุปกรณ์ต่างๆ ทั้ งทางด้านอนาลอคและดิจิติอล รวมทั้ งสามารถเขียนโปรแกรมบน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อพฒันาระบบฝังตวัได้ มีจรรยาบรรณทางวิชาชีพ และค านึงถึงความปลอดภยัของ

หุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน 
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FRA 644 การประมวลสัญญาณดิจิทลั 3(3-0-9)  

 (Digital Signal Processing)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 ตวัแทนสัญญาณดิจิทลัของสัญญาณแอนะล็อก สัญญาณดิจิทลัในโดเมนความถ่ีและการ

แปลงซีของสัญญาณดิจิทลั การออกแบบระบบดิจิทลั เทคนิคการออกแบบตวักรองสัญญาณไอไออาร์และ

เอฟไออาร์ การแปลงฟูเรียร์และฟาสตฟู์เรียร์ ท่ีมาของความผิดพลาดในระบบดิจิทลั การวิเคราะห์สัญญาณ

รบกวนในระบบดิจิทลั บทน าของทฤษฎีและการประยกุตใ์ชก้ารวเิคราะห์เวฟเล็ต การวเิคราะห์พหุละเอียด 

 Digital Representation of Analog Signals, Frequency Domain and Z- transforms of Digital 

Signals, Digital System Design, IIR and FIR Filter Design Techniques, Fourier and Fast Fourier Transform, 

Sources of Error in Digital Systems, Analysis of Noise in Digital Systems, Introduction of Wavelets Theory 

and Applications, Multiresolution Analysis. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีความเขา้ใจการประมวลผลสัญญาณดิจิทลั สามารถ

เลือกและประยกุตใ์ชง้านการประมวลผลสัญญาณไดเ้หมาะสมกบัขอ้มูลขาเขา้และขอ้มูลขาออกท่ีตอ้งการได ้

สามารถใชง้านคอมพิวเตอร์ในการประมวลผลสัญญาณดิจิทลัได ้

 

FRA 650 เทคโนโลยคีอมพวิเตอร์ช่วยข้ันสูง 3(3-0-9) 

 (Advanced Computer-Aided Technologies)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 ฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ท่ีใช้ในซีเอดีในปัจจุบนั การเช่ือมต่อกบัผูใ้ช้ ประสิทธิภาพของ

ระบบ    การเลือกและการใชร้ะบบซีเอดี ตวัแทนแสดงเส้นโคง้ พื้นผวิ และรูปทรงตนั การแปลงเชิงเรขาคณิต 

การสร้างความสัมพนัธ์ การฉาย เทคนิคการท าภาพเคล่ือนไหวทางคอมพิวเตอร์ สถาปัตยกรรมของระบบซีเอ

ดี/ซีเอเอ็ม ฐานขอ้มูลของซีเอดี/ซีเอเอ็ม การแลกเปล่ียนขอ้มูลระหว่างซีเอดี/ซีเอเอ็ม การค านวณคุณสมบติั

ทางเรขาคณิตและมวล แบบจ าลองและการวเิคราะห์ไฟไนตเ์อลิเมนต ์การสร้างเมช 

 Recent Hardware and Software in CAD, User Interface, System Effectiveness, CAD System 

Selection and Usage, Representation of Curves, Surfaces and Solids, Geometric Transformations, Mapping, 

Projection, Computer Animation Techniques, Architecture of CAD/CAM Systems, CAD/CAM Database, 
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CAD/ CAM Data Exchange, Geometrical and Mass Property Calculations, Finite Element Model and 

Analysis, Mesh Generation. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษาเขา้ใจทฤษฎีคอมพิวเตอร์ช่วยเบ้ืองตน้ ประกอบด้วย

ทฤษฎีและสมการทางคณิตศาสตร์ของเส้นโค้ง พื้นผิว และรูปทรงตัน เพื่อสามารถน าความรู้ไปใช้

ประกอบการออกแบบและพฒันารูปทรงสามมิติ รวมไปถึงการเรียนรู้การใช้ซอฟต์แวร์ ซีเอดี และการ

วเิคราะห์ทางไฟไนตเ์อลิเมนต ์เป็นพื้นฐานส าหรับน าไปวิเคราะห์ปัญหาการออกแบบทางวศิวกรรมเบ้ืองตน้

ได ้

 

FRA 652 การผลติเบ็ดเสร็จด้วยคอมพวิเตอร์ในทางวศิวกรรม 3(3-0-9) 

  (CIM for Engineering)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 องคป์ระกอบของการผลิตเบด็เสร็จดว้ยคอมพิวเตอร์ (ซีไอเอม็) แนวคิดเก่ียวกบัการออกแบบ

ฐานขอ้มูล การเลือกเคร่ืองจกัร เคร่ืองมือ และเคร่ืองจบัยดึ เทคโนโลยีกลุ่ม การวางแผนเวลา การควบคุมชั้น

โรงงาน การวางแผนกระบวนการท างานในระบบอตัโนมติั 

 Computer Integrated Manufacturing ( CIM)  Subsystems, Concepts of Database Design, 

Selection of Machines, Tools and Fixtures, Group Technology, Scheduling, Shop Floor Control, Process 

Planning in Automation System.  

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษามีเขา้ใจหลกัการของการผลิตเบ็ดเสร็จดว้ยคอมพิวเตอร์ 

รวมไปถึงสามารถออกแบบ และใช้งานในระบบการผลิตในโรงงานได้  มองเห็นภาพรวม และมองเห็น

ปัญหาจากอุตสาหกรรม 

 

FRA 653 ระบบอตัโนมัติและระบบการผลติ 3(3-0-9) 

 (Automation and Production Systems)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 การออกแบบและการวิเคราะห์เส้นสายงานอตัโนมติั ระบบการประกอบ การสมดุลของสาย

งาน ระบบการจดัเก็บและการควบคุมวตัถุดิบอตัโนมติั แนวคิดเก่ียวกับระบบการควบคุมอุปกรณ์ด้วย
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คอมพิวเตอร์เชิงตวัเลข (ซีเอ็นซี) เคร่ืองจกัรซีเอ็นซี การโปรแกรมเคร่ืองซีเอ็นซี แนวโน้มในปัจจุบนัของ

ระบบซีเอน็ซี 

 Design and Analysis of Automated Flow Lines, Assembly Systems, Line Balancing, 

Automated Materials Handling and Storage Systems, Concepts of Computer Numerical Control (CNC) 

Production Systems, CNC Machines, CNC Programming, Current Trend in CNC Systems. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวชิาน้ีจบแลว้ นกัศึกษาสามารถออกแบบและวเิคราะห์สายการผลิตอตัโนมติัได ้

รวมไปถึงการใชง้านเคร่ืองจกัรซีเอน็ซี สามารถใชง้านคอมพิวเตอร์ในการควบคุมเคร่ืองจกัรซีเอน็ซี ได ้

 

FRA 656 ระบบอตัโนมัติเชิงอุตสาหกรรม 3(3-0-9) 

 (Industrial Automation)  

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 การใช้งานซอฟท์แวร์ท่ีเก่ียวขอ้งกบัอุตสาหกรรม เช่น โปรแกรม ซีเอดี, ซีเอเอ็ม, ซีไอเอ็ม 

และการจ าลองในโรงงาน 

 Software in Industrial (PLC, SCADA, etc.), Overview CAD, CAM, CIM, Plant Simulation. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษาสามารถใช้งานซอฟทแ์วร์ท่ีเก่ียวขอ้งกบัอุตสาหกรรม 

มองเห็นภาพรวมของระบบ มองเห็นปัญหาทางดา้นอุตสาหกรรม มีความใฝ่รู้ สามารถใช้คอมพิวเตอร์ได้ 

ท างานเป็นทีม มีจรรยาบรรณทางวชิาชีพ ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน 

 

FRA 660 บริบททางวศิวกรรม 3(0-6-9) 

 (Engineering Context)      

 วชิาบังคับก่อน: ไม่มี 

 พื้นฐานการจดัการโครงการ การวางแผนโครงการ การตั้งผลสัมฤทธ์ิของโครงการ วงจร

โครงการ การจดัการปัญหาในโครงการ ทกัษะเบ้ืองตน้ของการวจิยัและการส่ือสาร การตั้งโจทยง์านวจิยั การ

สืบคน้เอกสารอา้งอิง การอา้งอิงท่ีมาของขอ้มูล การเขียนขอ้เสนอโครงการ กระบวนการท าวิจยั การเขียน

บทคดัยอ่ การวเิคราะห์ขอ้มูลทางสถิติ การตีความขอ้มูล การน าเสนอผลงานวจิยั การเขียนเชิงเทคนิคส าหรับ

การตีพิมพ ์การเขียนวทิยานิพนธ์ จรรยาบรรณของการวจิยั การออกภาคสนามเก่ียวกบัทางวิทยาการหุ่นยนต์

และระบบอตัโนมติั 



36 
 

 Principles of Project Management, Project Planning, Goals Formation, Project Cycle, 

Dealing with Difficulty in Projects, Introduction to Research and Communication, Research Problems 

Identification, Literature Review, Citation, Research Proposal Writing, Research Procedure, Abstract 

Writing, Statistical Data Analysis, Data Interpretation, Research Presentation, Technical Writing for 

Publication, Thesis Writing, Research Ethics, Field Trips Related to Robotics and Automation. 

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแลว้ นกัศึกษาสามารถวางแผนและจดัการโครงการได ้รู้และเขา้ใจวธืิ

การวิจยั มีทกัษะการวิจยัท่ีดี รวมไปถึงมีความคิดสร้างสรรคจ์ากการคน้ควา้และการออกภาคสนาม สามารถ

ส่ือสารได้อย่างดี เขียนและน าเสนอผลงานได้ ใช้งานเทคโนโลยีสารสนเทศตามความเหมาะสม และมี

จรรยาบรรณทางวชิาชีพ 

 

FRA 661 วทิยานิพนธ์                                                                                                     12 หน่วยกติ 

 (Thesis) 

 นกัศึกษาท่ีท าวทิยานิพนธ์ตอ้งท างานดา้นการออกแบบ วจิยัและพฒันาดว้ยตนเองภายใตก้าร

ดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ 

 Students, who take theses, are required to work on design, research, and development of 

project by themselves under supervision of advisors and thesis committee.  

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถ ออกแบบ วิจยั และพัฒนา งานวิจยัได้ด้วย

ตนเองภายใตก้ารดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ สามารถส่ือสารไดอ้ยา่งดี เขียนและน าเสนอ

ผลงานได ้มีการอา้งอิงผลงานอยา่งถูกตอ้ง มีจรรยาบรรณทางวชิาชีพ ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตก์บั

ผูใ้ชง้าน ใฝ่รู้ และใชง้านเทคโนโลยสีารสนเทศไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

FRA 662 การค้นคว้าอสิระ         6 หน่วยกติ 

 (Independent Study) 

 นกัศึกษาท่ีท าการศึกษาแบบอิสระตอ้งวเิคราะห์และแกปั้ญหาทางดา้นวทิยาการหุ่นยนตห์รือ

ระบบอตัโนมติั ดว้ยตนเองภายใตก้ารดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ 

 Students, who take independent studies, are required to analyze and solve problems related 

to robotics or automation by themselves under supervision of advisors and technical committee. 
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ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถ วิเคราะห์และแก้ปัญหาทางด้านวิทยาการ

หุ่นยนตห์รือระบบอติัโนมติัไดด้ว้ยตนเองภายใตก้ารดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ สามารถ

ส่ือสารได ้เขียนและน าเสนอผลงานได ้มีการอา้งอิงผลงานอยา่งถูกตอ้ง มีจรรยาบรรณทางวิชาชีพ ค านึงถึง

ความปลอดภยัของหุ่นยนตก์บัผูใ้ชง้าน ใฝ่รู้ และใชง้านเทคโนโลยสีารสนเทศได ้

 

FRA 665 วทิยานิพนธ์                                                                                                          36 หน่วยกติ 

 (Thesis) 

 นกัศึกษาท่ีท าวทิยานิพนธ์ตอ้งท างานดา้นการออกแบบ วจิยัและพฒันาดว้ยตนเองภายใตก้าร

ดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ 

 Students, who take theses, are required to work on design, research, and development of 

project by themselves under supervision of advisors and thesis committee.  

ผลลพัธ์การเรียนรู้ 

 เม่ือศึกษารายวิชาน้ีจบแล้ว นักศึกษาสามารถ ออกแบบ วิจยั และพัฒนา งานวิจยัได้ด้วย

ตนเองภายใตก้ารดูแลของอาจารยท่ี์ปรึกษาและคณะกรรมการ สามารถส่ือสารไดอ้ยา่งดี เขียนและน าเสนอ

ผลงานได ้มีการอา้งอิงผลงานอยา่งถูกตอ้ง มีจรรยาบรรณทางวชิาชีพ ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตก์บั

ผูใ้ชง้าน ใฝ่รู้ และใชง้านเทคโนโลยสีารสนเทศไดเ้ป็นอยา่งดี
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ตารางแสดงความสัมพนัธ์ระหว่างผลลพัธ์การเรียนรู้ของหลกัสูตร (PLO) กบั KMUTT Student QF และผลการเรียนรู้ 5 ด้านของ TQF  

ผลลพัธ์การเรียนรู้ของหลกัสูตร  

KMUTT Student QF 

ผลการ
เรียนรู้ 5 
ด้านของ 
TQF* 
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citizenship 

Kn
ow

led
ge

 

Pr
ofe

ssi
on

al 

Th
ink

ing
 sk

ill 

Le
ar

nin
g s

kil
l 

M
an

ag
em

en
t 

Co
mm

un
ica

tio
n 

Le
ad

er
sh

ip 

Re
sp

on
sib

ilit
y 

Ad
ap

tab
ilit

y 

Hu
ma

niz
ati

on
 

PLO 1: ประยุกต์และวเิคราะห์ ความรู้เชิงทฤษฎแีละทกัษะทางด้านวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตั ิ       X X X         2,3 

Sub PLO 1A ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการเขา้ใจของหุ่นยนต ์       X X X         2,3 

Sub PLO 1B ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการรับรู้ของหุ่นยนต ์       X X X         2,3 

Sub PLO 1C ประยกุตแ์ละวเิคราะห์ ทฤษฎี และปฏิบติัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการควบคุมของหุ่นยนต ์       X X X         2,3 

Sub PLO 1D มองเห็นความสมัพนัธ์ในภาพรวมของทั้งระบบท่ีเก่ียวขอ้งกบัหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั       X X X         2,3 

Sub PLO 1E 
มองเห็นปัญหาทางดา้นวจิยัและอุตสาหกรรม เพ่ือน าไปตั้งโจทยท์างดา้นวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบ
อตัโนมติั 

      X X X         2,3 

PLO 2: 
มทีกัษะการคดิ การเรียนรู้ เพ่ือต่อยอดความรู้ทางด้านวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอตัโนมตัจิากโจทย์
จริง 

          X X       2,3,5 

Sub PLO 2A มีความใฝ่รู้ท่ีเก่ียวขอ้งกบัวทิยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอตัโนมติั           X X       2,3,5 

Sub PLO 2B มีทกัษะการใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศเพื่อการเรียนรู้           X X       2,3,5 

Sub PLO 2C ออกแบบและสร้างระบบหรือช้ินงาน ทางดา้นวทิยาการหุ่นยนต ์           X X       2,3,5 
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ผลลพัธ์การเรียนรู้ของหลกัสูตร  

KMUTT Student QF 

ผลการ
เรียนรู้ 5 
ด้านของ 
TQF* 
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PLO 3: 
ส่ือสารได้ ในทกัษะฟัง พูด อ่าน เขียน ในชีวติประจ าวนั และในเร่ืองเกีย่วกบัหุ่นยนต์และระบบ
อตัโนมตั ิ

                X   3,5 

Sub PLO 3A จบัประเด็นส าคญัจากการฟัง การอ่านได ้                 X   3,5 

Sub PLO 3B น าเสนอผลงานทางวชิาการจากพูดและการเขียนไดอ้ยา่งถูกตอ้ง                 X   3,5 

PLO 4: ท างานเป็นทมีได้ทั้งในฐานะผู้น าหรือผู้ร่วมทมี และแก้ปัญหาเฉพาะหน้าได้อย่างถูกต้องและเหมาะสม X X X         X X X 4 

Sub PLO 4A ท างานเป็นทีมในฐานะผูน้ าหรือผูร่้วมทีมได ้รวมไปถึงสามารถปฏิบติังานร่วมกบัวศิวกรขา้มสาขาได ้ X X X         X X X 4 

Sub PLO 4B แกปั้ญหาเฉพาะหนา้ไดอ้ยา่งถูกตอ้งและเหมาะสม X X X         X X X 4 

PLO 5: มจีรรยาบรรณทางวชิาชีพ มจีริยธรรม และมคีวามรับผดิชอบต่อตวัเองและสังคม X X X               1 

Sub PLO 5A มีจรรยาบรรณทางวชิาชีพ มีการอา้งอิงผลงานของผูอ่ื้นไดอ้ยา่งถูกตอ้ง X X X               1 

Sub PLO 5B ค านึงถึงความปลอดภยัของหุ่นยนตแ์ละผูใ้ชง้าน X X X               1 

Sub PLO 5C ปฏิบติัตามกฎ ระเบียบของสงัคม X X X               1 

*  ผลการเรียนรู้ 5 ดา้นของ TQF  
(1) คุณธรรม จริยธรรม (2) ความรู้ (3) ทกัษะทางปัญญา (4) ทกัษะความสมัพนัธ์ระหวา่งบุคคลและความรับผิดชอบ  
(5) ทกัษะการวเิคราะห์เชิงตวัเลข การส่ือสาร และการใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศ 
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KMUTT Competence Palette 
การแสดงใหเ้ห็นความสัมพนัธ์ของกรอบมาตรฐานคุณวุฒิระดบัอุดมศึกษาแห่งชาติกบักรอบคุณลกัษณะ
บณัฑิตท่ีพึงประสงคข์อง มจธ. รวมถึงไดร้วบรวมสมรรถนะยอ่ยทั้ง ความรู้ ทกัษะ และเจตคติ ท่ีเสริมสร้าง
ใหน้กัศึกษาเกิดคุณลกัษณะตามท่ีตั้งไว ้
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ตารางเปรียบเทียบกรอบคุณลกัษณะบัณฑิต  
กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ. (TQF)  กบั 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. (KMUTT-Student QF)  
 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ.  
(TQF)   

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ.  
(KMUTT-Student QF) 

1. คุณธรรม จริยธรรม 1. ค่านิยมทีด่ี (Value) 
2. ความรู้  ก. ความเป็นพลเมือง มจธ. (KMUTT’s citizenship) 
3. ทกัษะทางปัญญา  ข. ความรับผดิชอบต่อสังคม (Social Responsibility) 
4. ทกัษะความสัมพนัธ์ระหว่างบุคคลและ 2. ศักยภาพ และความสามารถ (Potential and Competent) 
 ความรับผดิชอบ  ก. ความรู้ (Knowledge) 

5. ทกัษะในการวเิคราะห์เชิงตัวเลข การส่ือสาร     ข. ทกัษะการคิด (Thinking Skill) 
 และการใช้เทคโนโลยสีารสนเทศ  ค. ทกัษะการเรียนรู้ (Learning Skill) 
   ง. ทกัษะการปฏิบติัเชิงวชิาชีพ (Professional Skill) 
   จ. ทกัษะการส่ือสาร (Communication Skill) 
   ฉ. การเป็นมนุษยอ์ยา่งสมบูรณ์ (Humanization) 
  3. ความเป็นผู้น า (Global Leader) 
   ก. ความสามารถในการปรับตวั (Adaptability) 
   ข. ภาวะผูน้ า (Leadership) 
   ค. ทกัษะการจดัการ (Management Skills) 
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ทั้งน้ี เม่ือพิจารณามาตรฐานผลการเรียนรู้ของ สกอ. เปรียบเทียบกบักรอบคุณลกัษณะบณัฑิตอนัพึงประสงค ์
ของ มจธ. (KMUTT Student QF) พบวา่มีความสอดคลอ้งกนัดงัตารางเปรียบเทียบต่อไปน้ี 

 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ.  
(TQF)   

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ.  
(KMUTT-Student QF) 

(1) คุณธรรม จริยธรรม ความเป็นพลเมือง มจธ. (KMUTT’s citizenship) 

 การพฒันานิสัยในการประพฤติอยา่งมี
คุณธรรม จริยธรรม และดว้ยความรับผดิชอบ
ทั้งในส่วนตนและส่วนรวม ความสามารถใน
การปรับวถีิชีวิตในความขดัแยง้ทางค่านิยม 
การพฒันานิสัยและการปฏิบติัตนตาม
ศีลธรรม ทั้งในเร่ืองส่วนตวัและสังคม 

ใช ้Core Value ของมหาวทิยาลยัเป็นแนวทางใน
การปฏิบติั ซ่ึงประกอบดว้ย ความเป็นมืออาชีพและ
มีคุณธรรมจริยธรรม (Professional and Integrity) 
รวมถึงการยดึมัน่ตามหลกัปฏิบติัดา้นจรรยาบรรณ
องคก์ร (Code of Conduct)    
ความรับผดิชอบต่อสังคม (Social Responsibility) 
มองการด ารงอยูข่องสังคมเป็นปัจจยัส าคญัในการ
ด ารงอยูข่องตนเอง ไม่แยกตนเองออกจาก
สภาพแวดลอ้ม มองภาพเป็นองคร์วม เก้ือหนุน
สังคม ชุมชน อยา่งเตม็ก าลงั อุทิศก าลงักาย ก าลงัใจ
ในอนัท่ีจะส่งเสริมความผาสุกสังคม 
การเป็นมนุษย์อย่างสมบูรณ์ (Humanization) 
มีทศันคติมองโลกในแง่ดี ไม่ดูถูกตนเองและผูอ่ื้น 
เห็นคุณค่าของความเป็นมนุษยใ์ส่ใจดูแล 
ส่ิงแวดลอ้ม และของสาธารณะ สามารถอยูร่่วมกบั
ผูอ่ื้นไดเ้ป็นอยา่งดี รู้จกัการให ้การแบ่งปัน และ
การเสียสละ 

(2) ความรู้ ความรู้ (Knowledge) 

 ความสามารถในการเขา้ใจ การนึกคิด 
และการน าเสนอขอ้มูล การวิเคราะห์และ
จ าแนกขอ้เทจ็จริงในหลกัการ ทฤษฎี 
ตลอดจนกระบวนการ 
ต่างๆ และสามารถเรียนรู้ดว้ยตนเองได ้

มีฐานความรู้ทางวชิาการท่ีลึกซ้ึงในสาขาวชิาท่ี
ศึกษาเป็นอยา่งดี และมีความรู้ท่ีกวา้งขวางเก่ียวกบั
การเปล่ียนแปลงต่างๆท่ีเกิดข้ึน และสามารถน า
ความรู้มาใชใ้นการประกอบวชิาชีพไดอ้ยา่ง
เช่ียวชาญ และในการด าเนินชีวติไดอ้ยา่งถูกตอ้งดี
งาม 
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 กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ. 
(TQF) 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. 
(KMUTT-Student QF) 

(3) ทกัษะทางปัญญา ทกัษะการคิด (Thinking Skill) 
ความสามารถในการวเิคราะห์สถานการณ์
และใช ้ความรู้ ความเขา้ใจในแนวคิด 
หลกัการ ทฤษฎี และกระบวนการต่างๆใน
การคิดวเิคราะห์และการแกปั้ญหา เม่ือตอ้ง
เผชิญกบัสถานการณ์ใหม่ๆ ท่ีไม่ไดค้าดคิด
มาก่อน 

มีความคิดสร้างสรรค ์มีระบบความคิดท่ีมีเหตุผล 
รู้จกัประมวลสารสนเทศ ระดมความคิดรอบดา้นจาก
มุมมองท่ีแตกต่าง สามารถเลือกใชแ้บบแผนความคิด
ท่ีหลากหลาย น ามาใชใ้นการแกไ้ขปัญหาและ
ตดัสินใจไดอ้ยา่งมีเหตุมีผล 

 ทกัษะการเรียนรู้ (Learning Skill) 
รู้จกัแสวงหาความรู้ มองการเรียนรู้วา่เกิดข้ึนไดใ้น
ทุกท่ีทุกเวลา ซ่ึงจะช่วยพฒันาใหเ้ป็นผูเ้รียนรู้ตลอด
ชีวติ สามารถเรียนรู้ผา่นส่ือต่างๆท่ีมีอยูห่ลากหลาย
รูปแบบ มีระบบและระเบียบวธีิคิดท่ีดี สามารถ
แยกแยะ กลัน่กรองขอ้มูลท่ีไดม้าจากการเรียนรู้ได้
อยา่งเหมาะสม 

ทกัษะการปฏิบัติเชิงวชิาชีพ (Professional Skill) 
มีความสามารถในการน าความรู้มาสู่การปฏิบติั มี
ความช านาญในการใชเ้คร่ืองมือ อุปกรณ์ทางวชิาชีพ 
มีความสามารถในการประยุกตใ์ชเ้ทคโนโลยใีนการ
ท างาน มีความสามารถช่วยช้ีแนะฝึกฝนผูอ่ื้นให้
สามารถปฏิบติังานใชอุ้ปกรณ์ต่างๆได ้
ทกัษะการจัดการ (Management Skills) 
สามารถตั้งเป้าหมาย วางแผน และด าเนินการอยา่งมี
ประสิทธิภาพ ภายใตข้อ้จ ากดัของทรัพยากรและอยู่
บนพื้นฐานของคุณธรรมจริยธรรม เพื่อใหบ้รรลุ
เป้าหมายส่วนตน ทีมงาน องคก์ร และสังคม 
สามารถคาดการณ์ถึงปัญหา ผลกระทบ ตลอดจน
ปัจจยัท่ีเก่ียวขอ้งได ้รวมทั้งมีทศันคติท่ีดีและมี



44 
 

ความสามารถในการเตรียมพร้อม ป้องกนั และแกไ้ข
สถานการณ์หรือปัญหาเชิงรุก 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ. 
(TQF) 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. 
(KMUTT-Student QF) 

(4) ทกัษะความสัมพนัธ์ระหว่างบุคคลและ 
ความรับผดิชอบ 

ความรับผดิชอบต่อสังคม (Social Responsibility)  

ความสามารถในการท างานเป็นกลุ่ม การ
แสดงถึงภาวะผูน้ า ความรับผิดชอบ ต่อ
ตนเองและสังคม ความสามารถในการ
วางแผนและรับผิดชอบ ในการเรียนรู้ของ
ตนเอง 

มองการด ารงอยูข่องสังคมเป็นปัจจยัส าคญัในการ
ด ารงอยูข่องตนเอง ไม่แยกตนเองออกจาก
สภาพแวดลอ้ม มองภาพเป็นองคร์วม เก้ือหนุนสังคม 
ชุมชน อยา่งเตม็ก าลงั อุทิศก าลงักาย ก าลงัใจในอนัท่ี
จะส่งเสริมความผาสุกสังคม 
การเป็นมนุษย์อย่างสมบูรณ์ (Humanization) 
มีทศันคติมองโลกในแง่ดี ไม่ดูถูกตนเองและผูอ่ื้น 
เห็นคุณค่าของความเป็นมนุษยใ์ส่ใจดูแล 
ส่ิงแวดลอ้ม และของสาธารณะ สามารถอยูร่่วมกบั
ผูอ่ื้นไดเ้ป็นอยา่งดี รู้จกัการให ้การแบ่งปัน และการ
เสียสละ 
ภาวะผู้น า (Leadership) 
มีความเช่ือมัน่และเห็นคุณค่าในตนเองและผูอ่ื้น มี
ความเขา้ใจพื้นฐานและความตอ้งการของทีม 
สามารถสร้างบรรยากาศการท างานเป็นทีม สร้างแรง
บนัดาลใจ และกระตุน้ให้เกิดการสร้างสรรคส่ิ์ง
ใหม่ๆ รู้เท่าทนัต่อสถานการณ์ โอกาส และความทา้
ทาย และสามารถแสวงหา/สร้างสรรคว์ธีิการในการ
บรรลุเป้าหมายท่ีหลากหลาย  มีความสามารถในการ
รับฟังอยา่งลึกซ้ึง สามารถส่ือสาร และประสานงาน
ใหเ้กิดความร่วมมือในการคิดและลงมือท าของทีม 
รวมทั้งเป็นแบบอยา่งการปฏิบติัท่ีดี 
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 กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ. 
(TQF) 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. 
(KMUTT-Student QF) 

  ความสามารถในการปรับตัว (Adaptability) 
มีความคิดท่ียดืหยุน่สามารถปรับตวัทั้งทางดา้น
ความคิด ทศันคติ พฤติกรรมใหเ้ขา้กบัสถานการณ์ท่ี
เปล่ียนแปลงได ้เปิดใจกวา้งยอมรับความคิดเห็นท่ี 
แตกต่างและพร้อมท่ีจะแกไ้ขปรับปรุงและ
พฒันาการด าเนินงานในดา้นต่างๆใหดี้ข้ึน 

(5) ทกัษะในการวเิคราะห์เชิงตัวเลข การ
ส่ือสาร และการใช้เทคโนโลยีสารสนเทศ 

ทกัษะการคิด (Thinking Skill) 

ความสามารถในการวเิคราะห์เชิงตวัเลข  
ความสามารถในการใชเ้ทคนิคทาง
คณิตศาสตร์และสถิติ ความสามารถในการ
ส่ือสารทั้งการพูด การเขียน และการใช้
เทคโนโลยสีารสนเทศ 
 

มีความคิดสร้างสรรค ์มีระบบความคิดท่ีมีเหตุผล 
รู้จกัประมวลสารสนเทศ ระดมความคิดรอบดา้นจาก
มุมมองท่ีแตกต่าง สามารถเลือกใชแ้บบแผนความคิด
ท่ีหลากหลาย น ามาใชใ้นการแกไ้ขปัญหาและ
ตดัสินใจไดอ้ยา่งมีเหตุมีผล 
รู้จกัแสวงหาความรู้ มองการเรียนรู้วา่เกิดข้ึนไดใ้น
ทุกท่ีทุกเวลา ซ่ึงจะช่วยพฒันาใหเ้ป็นผูเ้รียนรู้ตลอด
ชีวติ สามารถเรียนรู้ผา่นส่ือต่างๆท่ีมีอยูห่ลากหลาย
รูปแบบ มีระบบและระเบียบวธีิคิดท่ีดี สามารถ
แยกแยะ กลัน่กรองขอ้มูลท่ีไดม้าจากการเรียนรู้ได้
อยา่งเหมาะสม 
ทกัษะการปฏิบัติเชิงวชิาชีพ (Professional Skill) 
มีความสามารถในการน าความรู้มาสู่การปฏิบติั มี
ความช านาญในการใชเ้คร่ืองมือ อุปกรณ์ทางวชิาชีพ 
มีความสามารถในการประยุกตใ์ชเ้ทคโนโลยใีนการ
ท างาน มีความสามารถช่วยช้ีแนะฝึกฝนผูอ่ื้นให้
สามารถปฏิบติังานใชอุ้ปกรณ์ต่างๆได ้
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 กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตของ สกอ. 
(TQF) 

กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. 
(KMUTT-Student QF) 

  ทกัษะการส่ือสาร (Communication Skill) 
มีทกัษะในการใชภ้าษาไทย ภาษาองักฤษไดดี้ทั้งดา้น
การฟัง พูด อ่าน เขียน สามารถส่ือสารกับผูอ่ื้นได้
อย่างถูกต้องเหมาะสม มีความสามารถในการ
ถ่ายทอด การน าเสนอ มีวิจารณญาณท่ีดีในการรับฟัง
สามารถตั้งเป้าหมาย วางแผน และด าเนินการอย่างมี
ประสิทธิภาพ ภายใตข้อ้จ ากดัของทรัพยากรและอยู่
บนพื้นฐานของคุณธรรมจริยธรรม เพื่อให้บรรลุ
เป้าหมายส่วนตน ทีมงาน องคก์ร และสังคม สามารถ
คาดการณ์ถึงปัญหา ผลกระทบ ตลอดจนปัจจัยท่ี
เก่ียวขอ้งได ้รวมทั้งมีทศันคติท่ีดีและมีความสามารถ
ในการเตรียมพร้อม ป้องกนั และแกไ้ขสถานการณ์
หรือปัญหาเชิงรุก 
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ซ่ึงสามารถสรุปได ้ดงัน้ี 
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TQF 
กรอบคุณลกัษณะบัณฑิตอนัพงึประสงค์ของ มจธ. 

(KMUTT-Student QF) 

 1. ค่านิยมทีด่ี (Value) 
(1)  ก. ความเป็นพลเมือง มจธ. (KMUTT’s citizenship) 

(1) , (4)  ข. ความรับผดิชอบต่อสังคม (Social Responsibility) 
 2. ศักยภาพ และความสามารถ (Potential and Competent) 

(2)  ก. ความรู้ (Knowledge) 
(3) , (5)  ข. ทกัษะการคิด (Thinking Skill) 
(3) , (5)  ค. ทกัษะการเรียนรู้ (Learning Skill) 
(3) , (5)  ง. ทกัษะการปฏิบติัเชิงวชิาชีพ (Professional Skill) 
(5)  จ. ทกัษะการส่ือสาร (Communication Skill) 

(1) , (4)  ฉ. การเป็นมนุษยอ์ยา่งสมบูรณ์ (Humanization) 
 3. ความเป็นผู้น า (Global Leader) 

(4)  ก. ความสามารถในการปรับตวั (Adaptability) 
(4)  ข. ภาวะผูน้ า (Leadership) 

(3) , (5)  ค. ทกัษะการจดัการ (Management Skills) 
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