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บทคัดย่อ
การจัดการเรียนการสอนในระดับอาชีวศึกษานั้นจะมุ่งเน้นผู้เรียนให้เกิดทักษะปฏิบัติโดยผ่านกระบวนการเรียนการสอนที่ให้ผู้เรียนได้ลงมือปฏิบัติ โดยใช้อุปกรณ์และเครื่องมือต่างๆ โดยเฉพาะในรายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ซึ่งเป็นรายวิชาที่มีความสำคัญและเป็นพื้นฐานในการเรียนในรายวิชาอื่นๆ ต่อไป ผู้สอนได้ทำการสำรวจนักเรียนระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 2 (ปวส.2) วิทยาลัยเทคนิคประจวบคีรีขันธ์ที่เคยผ่านการเรียนในรายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม พบว่ามีนักเรียนบางส่วนที่ยังไม่มีทักษะในการต่อใช้งานอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง ยังขาดความเข้าใจและความชำนาญ ทำให้นักเรียนไม่สามารถนำความรู้ที่ได้รับไปใช้ในการเรียนในรายวิชาถัดไปหรือนำไปใช้ในการทำงานได้
 โดยงานวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงคเพื่อ 1) สรางชุดการสอน 2) ศึกษาความกาวหนาในการเรียนของผูเรียน ที่บูรณาการกับการใชโปรแกรม Quizshow ในรายวิชาอุปกรณการวัดและควบคุม เรื่อง อุปกรณตรวจวัดตําแหนง ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปที่ 1 สาขาวิชาเมคคาทรอนิกสและหุนยนต วิทยาลัยเทคนิคประจวบคีรีขันธ์ ดวยกระบวนการเรียนการสอนรูปแบบ MIAP
ซึ่งชุดการสอนที่จัดทําขึ้นประกอบไปดวย เอกสารชุดการสอน การสรุปเนื้อหาแตละหัวขอการเรียนดวยกิจกรรมทํา
รวมกันเปนกลุม โดยมี เว็บไซต Polleverywhere, เว็บไซต Thinglink และโปรแกรม Quizshow เพื่อกระตุนผูเรียน เครื่องมือที่ใช้ในการทำวิจัยครั้งนี้ประกอบดวย แบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนกอนเรียนและหลังเรียน สถิติที่ใชในการ
วิเคราะหขอมูลไดแก คาเฉลี่ยสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน คะแนนมาตรฐาน (T-score) และคาเฉลี่ยรอยละ
 ผลการวิจัยพบวา ชุดการสอนที่สรางขึ้นมีคุณภาพของชุดการสอนอยูในระดับดีมาก และความกาวหนาในการเรียนของผูเรียนรอยละ 44.86 ซึ่งสูงกว่าเกณฑรอยละ 40 ที่กําหนดไว
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Abstract
Teaching and learning at the vocational level focuses on learners to develop practical skills through instructional processes that allow learners to practice. by using various equipment and tools especially in the course of measuring and control equipment. This is a course that is important and is the basis for further study in other subjects. Measuring and Control Equipment Course. It was found that there were some students who did not have the skills to use the positioning device. Lack of understanding and expertise As a result, students are unable to apply the knowledge gained to study in the next course or to use in their work.
The purposes of this research were 1) to create lesson plan. 2) study the progress of the learners. that the integrated Quizshow program. for positioning equipment in subject of Measuring and Control Equipment for First-year Diploma Students by MIAP learning process. 
The lesson plan consists of teaching summarizing each topic of the study by activities together as a group with the website polleverywhere, website thinglink and Quizshow program to encourage learners this work collect data from First-year Diploma Students, Mechatronics and Robotics department Prachuap Khiri Khan Technical College. consisting of 9 people. Instrumentations consists of pre-test and post-test. and the statistics used for data analysis are average, standard deviation, standard score (t-score) and average percentage 
The result showed that the quality of the teaching suite is at the highest level and the learning progress of the learners at 44.86 percent which is higher than the specified criteria of 40 percent.

Keywords: Measuring and Control Equipment lesson plan,  integrated active learning and MIAP model







บทนำ
“การจัดการศึกษาของประเทศไทย มีวิวัฒนาการมาตั้งแต่สมัยโบราณเรื่อยมาจนถึงปัจจุบัน ด้วยความเชื่อที่ว่า การศึกษาช่วยกำหนดทิศทางของชาติ เพื่อพัฒนาคนไทยให้มีความพร้อมที่จะเป็นกำลังสำคัญสำหรับการพัฒนาประเทศให้เจริญก้าวหน้า” (ประไพ เอกอุ่น, 2542) 
โดยระบบการศึกษาของไทย ขาดกระบวนการเรียนรู้ที่ดี สภาพการเรียนการสอนโดยทั่วไปตั้งแต่ประถมศึกษาไปจนถึงมหาวิทยาลัย คือ การศึกษาเอาวิชาเป็นที่ตั้ง ครูถ่ายทอดเนื้อหา ผู้เรียนท่องจำ การเรียนที่เน้นการถ่ายทอดและการท่องจำเนื้อหาวิชาดังกล่าว ก่อให้เกิดผลเสียหายหลายประการ ดังเช่น ผู้เรียนคิดไม่เป็น  ทำไม่เป็น  สัมพันธ์กับคนอื่นและสิ่งแวดล้อมไม่เป็น 
ซึ่งการจัดการเรียนการสอนในระบบอาชีวศึกษานั้นจะเน้นให้ผู้เรียนได้ลงมือปฏิบัติจริง ใช้เครื่องมือ อุปกรณ์จริง ดังเช่นใน รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ซึ่งเป็นรายวิชากลุ่มทักษะวิชาชีพพื้นฐาน ตามหลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 
ทั้งนี้การที่ผู้เรียนได้เรียนในรายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม มีความจำเป็นอย่างมากเนื่องจากประเทศไทยได้เข้าสู่ยุคไทยแลนด์ 4.0 ได้มีการพึ่งพาเครื่องจักรและระบบควบคุมอัตโนมัติเข้ามาทดแทนแรงงานคน เน้นการเพิ่มผลผลิตโดยการใช้หุ่นยนต์เข้ามาแทนที่มนุษย์ในกระบวนการผลิตของภาคอุตสาหกรรม ส่งผลให้ปัจจุบันในโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ ได้มีการนำ Sensor มาใช้กับเครื่องจักรระบบอัตโนมัติที่มีการทำงานได้อย่างต่อเนื่อง ซึ่งสามารถช่วยเพิ่มผลผลิตได้มากขึ้น 
จากการสำรวจนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 2 วิทยาลัยเทคนิคประจวบคีรีขันธ์  ที่เคยเรียนในรายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม พบว่า ในการเรียนการสอนนักเรียนยังไม่มีทักษะในการต่อใช้งานอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง ทำให้นักเรียนไม่สามารถนำความรู้ที่ได้รับไปสู่การปฏิบัติฝึกทักษะในชีวิตจริงได้ ประกอบกับการจัดการเรียนการสอนมีกิจกรรมในห้องเรียนน้อย ส่งผลให้ผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนของผู้เรียนลดลง และมีทักษะในการปฏิบัติน้อย ซึ่งการเรียนการสอนในอดีตจะมีรูปแบบการเรียนการสอนที่ครูผู้สอนบรรยาย และให้ผู้เรียนรับฟัง โดยเน้นให้ผู้เรียนมีความรู้ความเข้าใจ แต่ในการเรียนการสอนในยุคปัจจุบันจะเน้นผู้เรียนเป็นสำคัญ เพื่อให้เป็นไปตามจุดมุ่งหมายของหลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 มุ่งเน้นให้ผู้เรียนคิดเป็น ทำเป็น แก้ปัญหาเป็นและสามารถเรียนร่วมกับผู้อื่นได้อย่างมีความสุข 
ซึ่งการจัดการศึกษาในรูปแบบ Active Learning เป็นแนวคิดใหม่ที่เริ่มเป็นที่นิยมในช่วงปลายศตวรรษที่ 21 โดยเป็นการจัดการเรียนการสอนแบบเน้นพัฒนากระบวนการเรียนรู้ ส่งเสริมให้ผู้เรียนประยุกต์ใช้ทักษะและเชื่อมโยงองค์ความรู้นำไปปฏิบัติเพื่อแก้ไขปัญหาหรือประกอบอาชีพในอนาคต ซึ่งหลักการจัดการเรียนการสอนแบบ Active Learning เป็นการนำเอาวิธีการสอน เทคนิคการสอนที่หลากหลายมาใช้ออกแบบแผนการสอนและกิจกรรมกระตุ้นให้ผู้เรียนมีส่วนร่วมในชั้นเรียน ส่งเสริมปฏิสัมพันธ์ระหว่างผู้เรียนกับผู้เรียนและผู้เรียนกับผู้สอน (ปภาวรา ประเสริฐ, 2562)
ดังนั้นจากปัญหาที่กล่าวมาข้างต้น ผู้วิจัยจึงได้มีแนวคิดในการพัฒนาชุดการสอนออนไลน์ โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning โดยมีการนำเกมมาบูรณาการร่วมด้วย เพื่อเป็นแนวทางในการพัฒนาผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุมให้มีประสิทธิภาพมากขึ้นกระบวนการเรียนการสอนรูปแบบ MIAP เป็นการเรียนการสอนรูปแบบหนึ่งที่ช่วยให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้อย่างมีประสิทธิภาพ ตั้งแต่อยู่ในช่วงเวลาเรียน โดยจัดแบ่งเนื้อหาออกเป็นช่วงสั้นๆ ให้ผู้เรียนได้ศึกษาข้อมูลและปฏิบัติการต่างๆ อย่างเป็นระบบ ซึ่งจะมีกระบวนการอยู่ 4 ขั้นตอน คือ ขั้นที่ 1 ขั้นสนใจปัญหา (Motivation : M) คือ การกระตุ้นความสนใจก่อนเข้าสู่บทเรียน อาจจะเป็นการเล่าเรื่องที่น่าสนใจ การใช้คำถามทำการแสดง หรือทำอะไรที่จะให้ผู้เรียนรู้สึกและคิดตามหลัง จากนั้นทำการโยงเรื่องสู่ขั้นที่ 2 ขั้นศึกษาข้อมูล (Information : I) คือ ขั้นตอนการให้เนื้อหากับผู้เรียน เป็นขั้นตอนเนื้อหาสาระ รายละเอียด และความรู้ต่างๆ ขั้นที่ 3 ขั้นพยายาม (Application : A) คือ เพื่อให้เกิดความมั่นใจได้ว่าข้อมูลหรือเนื้อหาเรื่องราวที่ได้จากการศึกษามานั้นถูกต้อง เพียงพอสำหรับการแก้ปัญหาจริง ย่อมต้องการการฝึกหัด การทดลองใช้งานข้อมูลหรือเนื้อหานั้น ในการแก้ปัญหาจริงซึ่งจะเป็นขั้นพยายาม ขั้นที่ 4 ขั้นสำเร็จผล (Progress : P) คือ การได้พยายามนำข้อมูลหรือเนื้อหามาใช้แก้ปัญหาย่อมได้ผลออกมา ซึ่งหากข้อมูลที่ศึกษามานั้นมีความถูกต้องและมีปริมาณเพียงพอ ก็ย่อมจะแก้ปัญหาดังกล่าวให้สำเร็จลงได้ (สุจิรา สายนาค, 2556)  จากขั้นที่ 3 ขั้นพยายาม (Application : A) สิ่งที่เป็นตัวกลางที่มีความสำคัญในกระบวนการเรียนรู้ในยุคโลกาภิวัฒน์หรือในยุคที่เต็มไปด้วย ICT เทคโนโลยีสารสนเทศและสื่อสารต่างๆ โดยเครื่องมือเหล่านี้ช่วยสร้างสีสันดึงดูดใจ เปิดโลกการเรียนรู้กว้างไกลต่อผู้เรียนมากยิ่งขึ้น ซึ่งสิ่งต่างๆ เหล่านี้จะส่งผลโดยตรงถึงตัวผู้เรียนเองทำให้ผู้เรียนมีการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมได้ดียิ่งขึ้น

วัตถุประสงค์ของการวิจัย
1. เพื่อสร้างชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม โดยการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1
2. เพื่อศึกษาความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์ โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1

ระเบียบวิธีวิจัย
การศึกษาวิจัยการพัฒนาการสอนออนไลน์ รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง โดยใชชุดการสอนรูปแบบ MIAP รวมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปที่ 1 มีรายละเอียดและวิธีดำเนินการวิจัยแบ่งได้เป็น 2 สวน ดังนี้
1. การรวบรวมข้อมูล 
   1.1 ศึกษาข้อมูลทฤษฎีแนวคิด และงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง
   1.2 นำข้อมูลทฤษฎีแนวคิด งานวิจัยที่เกี่ยวข้องมาวิเคราะห์และสังเคราะห์ข้อมูล
   1.3 สร้างชุดการสอน เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง ประกอบด้วย 2 ส่วน คือ ส่วนที่ 1.การวิเคราะห์ ประกอบด้วยการวิเคราะห์สิ่งที่กำหนดให้ในรายวิชา, รายการหัวข้อเรื่อง/งาน, โครงการสอน, วิเคราะห์หัวข้อหลัก/หัวข้อย่อย, ตารางวิเคราะห์หัวข้อเรื่อง, วัตถุประสงค์การสอน, แผนการสอน และส่วนที่ 2.แผนบทเรียน ประกอบด้วย แผนบทเรียน, ใบเนื้อหา, ใบงาน, แบบทดสอบท้ายบทเรียน, เฉลยแบบทดสอบท้ายบทเรียน, สื่อการสอน
   1.4 กำหนดกลุ่มตัวอย่าง ซึ่งเป็นนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 ประเภทวิชาอุตสาหกรรม สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ วิทยาลัยเทคนิคประจวบคีรีขันธ์ จำนวน 9 คน ซึ่งได้คัดเลือกมาเป็นกลุ่มตัวอย่างจำนวน 9 คน โดยการสุ่มตัวอย่างแบบเจาะจง (Purposive Sampling)
   1.5 สร้างเครื่องมือวิจัย โดยประกอบด้วย 
      1.5.1 แบบประเมินคุณภาพชุดการสอน 
       โดยนำแบบประเมินคุณภาพชุดการสอน ไปให้ผู้เชี่ยวชาญประเมิน IOC และปรับปรุงแก้ไขตามคำแนะนำของผู้เชี่ยวชาญ






















ภาพที่ 1 ภาพแบบตรวจสอบคุณภาพเครื่องมือที่มีต่อแบบประเมินคุณภาพชุดการสอน  
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 15 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564


        ซึ่งแบบประเมินคุณภาพชุดการสอนฉบับสมบูรณ์ มี 7 ส่วน ได้แก่ 
                 1.5.1.1 การวิเคราะห์สิ่งที่กำหนดในรายวิชา
        1.5.1.2 การวิเคราะห์หัวข้อเรื่อง/งาน
                 1.5.1.3 วัตถุประสงค์การสอน
        1.5.1.4 แผนการสอน
        1.5.1.5 ใบเนื้อหา
        1.5.1.6 สื่อการสอน
        1.5.1.7 แบบทดสอบ









        1.5.2 แบบทดสอบก่อนเรียน (T1) และแบบทดสอบหลังเรียน (T2) ซึ่งเป็นชุดเดียวกัน โดยเมื่อผู้เชี่ยวชาญประเมินความเที่ยงตรงเชิงเนื้อหา 10 ข้อ ผ่านการประเมินความเที่ยงตรงเชิงเนื้อหาทั้ง 10 ข้อ
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ภาพที่ 2 ภาพการประเมินความเที่ยงตรงเชิงเนื้อหาของแบบทดสอบก่อนเรียนและหลังเรียน
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 16 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564








   1.6 ทดลองและเก็บรวบรวมข้อมูล 
      1.6.1 นำแบบประเมินคุณภาพชุดการสอนฉบับสมบูรณ์ ไปให้ผู้เชี่ยวชาญศึกษารายละเอียด เพื่อประเมินคุณภาพของชุดการสอน และนัดหมายเก็บผลการประเมินคุณภาพของชุดการสอน เพื่อนำไปวิเคราะห์ผล
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ภาพที่ 3 ภาพผู้เชี่ยวชาญประเมินคุณภาพชุดการสอน  
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 20 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564


      1.6.2 วิเคราะห์ผลการประเมินคุณภาพของชุดการสอน และแก้ไข/ปรับปรุงชุดการสอนตามคำแนะนำของผู้เชี่ยวชาญ
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ภาพที่ 4 ภาพผลการประเมินคุณภาพของชุดการสอน 
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 22 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564





      1.6.3 ประสานงานนัดหมายกับวิทยาลัยเทคนิคประจวบคีรีขันธ์ และส่งหนังสือขอความอนุเคราะห์ในการเก็บข้อมูลวิจัย ในวันที่ 27 สิงหาคม 2564
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ภาพที่ 5 ภาพหนังสือขอความอนุเคราะห์ในการเก็บข้อมูลวิจัย
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 3 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564











      1.6.4 จัดการเรียนการสอนออนไลน์ รูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม โดยเริ่มทำแบบทดสอบก่อนเรียน ใน Google Form
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ภาพที่ 6 ภาพแบบทดสอบก่อนเรียน 
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


[bookmark: _Hlk91004371][image: ]      1.6.5 ใช้ Google Meet ในการจัดการเรียนการสอน และจัดกิจกรรม Activity-Based Learning ให้แก่ผู้เรียนโดยใช้กิจกรรมสันกันมี










ภาพที่ 7 ภาพกิจกรรมสันกันมี
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
      1.6.6 ขั้น M มีการกระตุ้นให้ผู้เรียนเกิดความสนใจอยากเรียนรู้ โดยใช้คลิป VDO
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ภาพที่ 8 ภาพคลิป VDO Capacitive Proximity
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


      1.6.7 ขั้น I การให้เนื้อหาแก่ผู้เรียน ประกอบด้วย Power Point
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ภาพที่ 9 ภาพ Power Point เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง
[bookmark: _Hlk91006740]ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564




      1.6.8 กิจกรรมปักให้ยับ โดยสามารถปักหมุดไปยังหมายเลขต่างๆได้
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ภาพที่ 10 ภาพกิจกรรมปักให้ยับ
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


[image: ]      1.6.9 มี QR Code เพื่อเข้าไปดูเนื้อหาเพิ่มเติม ทางเว็บไซต์ Thinglink
















ภาพที่ 11 ภาพเว็บไซต์ Thinglink
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
[image: ]      1.6.10 กิจกรรมชัวร์หรือมั่ว ซึ่งเป็นเกมทบทวนความรู้ให้ผู้เรียนแข่งขันกันตอบคำถามผ่าน Application Quizshow












ภาพที่ 12 ภาพ Application Quizshow
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


      1.6.11 สาธิตการต่อใช้งาน Inductive proximity sensorและCapacitive proximity sensor ของจริง  
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ภาพที่ 13 ภาพสาธิตการต่อใช้งานอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
      1.6.12 ขั้น A และ P โดยมีแบบภาพในโปรแกรม Paint ซึ่ง A : โดยตั้งคำถามว่า " หากต้องการให้ Capacitive proximity sensor ทํางาน จะต้องต่อสายอุปกรณ์อย่างไร " และ P : เฉลยการต่อใช้งาน Capacitive proximity sensor
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ภาพที่ 14 ภาพแบบภาพในโปรแกรม Paint
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


      1.6.13 ทำแบบทดสอบหลังเรียน ใน Google Form
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ภาพที่ 15 ภาพแบบทดสอบหลังเรียน
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
2. การวิเคราะห์ผล
[image: ]    2.1 การวิเคราะห์การประเมินคุณภาพชุดการสอนรูปแบบ  MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม โดยใช้ค่าเฉลี่ยและค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน แบบมาตรประมาณค่า 5 ระดับ มีทั้งหมด 7 ประเด็น ซึ่งผลการประเมินคุณภาพชุดการสอนจะต้องไม่ต่ำกว่าระดับมาก















ภาพที่ 16 ภาพแบบประเมินคุณภาพชุดการสอนรูปแบบ  MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 22 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564


    2.2 การวิเคราะห์หาความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์   โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ  MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ซึ่งคะแนน T-Score เฉลี่ย จะต้องไม่ต่ำกว่าร้อยละ 40 ตามที่กำหนดไว้
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ภาพที่ 17 ภาพคะแนน T-Score เฉลี่ย
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 29 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
ผลการวิจัย
การศึกษาวิจัยการพัฒนาการสอนออนไลน์ รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง โดยใชชุดการสอนรูปแบบ MIAP รวมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปที่ 1 นำเสนอผลการวิจัย เป็น 2 ประเด็น ดังนี้
ตารางที่ 1 ผลการวิเคราะห์คุณภาพของชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม  โดยภาพรวม 


















                   

ภาพที่ 18 ภาพผลการวิเคราะห์คุณภาพของชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 29 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


              จากภาพที่ 18 การประเมินคุณภาพชุดการสอนรูปแบบ MIAP ของผู้เชี่ยวชาญ โดยภาพรวม มีค่าเฉลี่ย คือ 4.86  ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน คือ 0.36 และคุณภาพอยู่ในระดับดีมาก เมื่อพิจารณาเป็นรายการประเมิน พบว่า การวิเคราะห์สิ่งที่กำหนดให้ในรายวิชา, การวิเคราะห์หัวข้อเรื่อง/งาน, วัตถุประสงค์การสอน, แผนการสอน, ใบเนื้อหา, สื่อการสอน และแบบทดสอบ มีคุณภาพอยู่ในระดับดีมาก เช่นกัน



ตารางที่ 2 ผลการวิเคราะห์ความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์  โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ  MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม 
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ภาพที่ 19 ภาพผลการวิเคราะห์ความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์  โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ  MIAP 
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 29 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564


                จากภาพที่ 19 ผลการวิเคราะห์ความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์ โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 พบว่า การจัดการเรียนการสอนออนไลน์ โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 ผู้เรียนมีความก้าวหน้าในการเรียนเฉลี่ย ร้อยละ 44.86 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ร้อยละ 40 ที่กำหนดไว้

สรุปและอภิปรายผล
การพัฒนาการสอนออนไลน์รูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 จากการวิจัยครั้งนี้มีข้อค้นพบและประเด็นสำคัญ ดังนี้
1. ผลจากการสร้างชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 พบว่าชุดการสอนที่จัดทำขึ้นประกอบไปด้วย เอกสารชุดการสอน การจัดกิจกรรม Activity-Based Learning ให้แก่ผู้เรียน เพื่อเข้าเนื้อหาในเรื่อง อุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง โดยใช้กิจกรรมปักให้ยับ ซึ่งเป็นกิจกรรมที่ออกแบบบนเว็บไซต์ Polleverywhere ผู้เรียนสามารถร่วมกันแสดงความคิดเห็นด้วยการปักหมุด อีกทั้งสามารถ Scan QR Code เพื่อเข้าไปดูเนื้อหาเพิ่มเติมได้ที่ เว็บไซต์ Thinglink  นอกจากนี้ยังมีกิจกรรมชัวร์หรือมั่ว ซึ่งเป็นเกมให้ผู้เรียนแข่งขันกันตอบคำถามผ่านแอปพลิเคชัน Quizshow   และพบว่าคุณภาพของชุดการสอน รูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning  ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 มีผลการประเมินคุณภาพของชุดการสอนของผู้เชี่ยวชาญที่มีต่อชุดการสอน โดยภาพรวมมีคุณภาพอยู่ในระดับดีมาก เมื่อพิจารณาเป็นรายการประเมิน พบว่าการวิเคราะห์สิ่งที่กำหนดให้ในรายวิชา, การวิเคราะห์หัวข้อเรื่อง/งาน, วัตถุประสงค์การสอน, แผนการสอน, ใบเนื้อหา, สื่อการสอน และแบบทดสอบ มีคุณภาพอยู่ในระดับดีมาก เช่นกัน โดยชุดการสอนนั้นมีความสอดคล้องตามจุดประสงค์รายวิชา สมรรถนะรายวิชา และคำอธิบายรายวิชา จึงเป็นผลทำให้ชุดการสอนมีคุณภาพอยู่ในระดับดีมาก
[image: ]
















ภาพที่ 20 ภาพชุดการสอน เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง 
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 10 เดือนกรกฎาคม พ.ศ. 2564


2. ผลจากการศึกษาความก้าวหน้าในการเรียนออนไลน์ของผู้เรียน โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 พบว่าการจัดการเรียนการสอนออนไลน์ โดยใช้ชุดการสอนรูปแบบ MIAP เรื่องอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่ง รายวิชาอุปกรณ์การวัดและควบคุม ร่วมกับการจัดกิจกรรมการเรียนการสอนแบบ Activity-Based Learning ของนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 ผู้เรียนมีความก้าวหน้าในการเรียนเฉลี่ย ร้อยละ 44.86 ซึ่งสูงกว่าเกณฑ์ร้อยละ 40 ที่กำหนดไว้  โดยเมื่อผู้เรียนได้รับเนื้อหาการสอนแบบ Active Learning ทำให้ผู้เรียนมีความสนใจในเนื้อหามากขึ้น เพราะผู้เรียนได้เรียนรู้เรื่องราวต่างๆ โดยผู้เรียนเป็นผู้ทำกิจกรรมด้วยตนเอง ซึ่งทำให้ผู้เรียนเข้าใจถึงอุปกรณ์ตรวจวัดตำแหน่งมากยิ่งขึ้น ส่งผลทำให้ความก้าวหน้าในการเรียนเฉลี่ย สูงกว่าเกณฑ์ร้อยละ 40


ภาพที่ 21 ภาพความก้าวหน้าในการเรียนของผู้เรียน
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 29 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
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ภาพที่ 22 ภาพการจัดการเรียนการสอนออนไลน์
ที่มา : ภาพถ่ายโดยสิรินทรา  ตรีรัตน์ เมื่อวันที่ 27 เดือนสิงหาคม พ.ศ. 2564
ข้อเสนอแนะ
จากการวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยมีข้อเสนอแนะต่อผู้สนใจในการที่จะนำผลการวิจัยไปใช้หรือทำการศึกษาวิจัยดังนี้
1. ข้อเสนอแนะในการนำผลการวิจัยไปใช้
                ผู้สอนจำเป็นจะต้องทำความเข้าใจเกี่ยวกับ Activity-Based Learning แบบ Game-Based Learning และผู้สอนควรคำนึงถึงสัญญาณInternet ของผู้เรียน
2. ข้อเสนอแนะสำหรับการทำวิจัยครั้งต่อไป
                ผู้สอนควรที่จะมี Application ที่แปลกใหม่หลากหลายรูปแบบเพื่อให้ผู้เรียนเกิดความสนใจในบทเรียน

เอกสารอ้างอิง
กนกวรรณ เรืองแสน, ลาวัณย์  ดุลยชาติ.  (2559). การพัฒนาผลการเรียนรู้แบบ MIAP ด้วยโปรแกรม ClassStart.
    วารสารโครงงานวิทยาการคอมพิวเตอร์และเทคโนโลยีสารสนเทศ, ปีที่ 2(1). สืบค้นเมื่อ  กรกฎาคม 15,2564,
             จากฐานข้อมูล  มหาวิทยาลัยกาฬสินธุ์.
กุศยา  แสงเดช.  (2545).  ชุดการสอนคู่มือครูพัฒนาสื่อการเรียนการสอนที่เน้นผู้เรียนเป็นสำคัญระดับประถมศึกษา. 
    กรุงเทพฯ: บริษัทสานักพิมพ์แม็ค จำกัด.
บุญชม  ศรีสะอาด.  (2532). การวิจัยเบื้องต้น. ปีที่ 2. สืบค้นเมื่อ  กรกฎาคม 5,2564, จากฐานข้อมูล  มหาวิทยาลัย
    ศรีนครินทรวิโรฒมหาสารคาม.
ปภาวรา ประเสริฐ.  (2562).   แนวทางการจัดการเรียนการสอนแบบ Active Learning.  สืบค้นเมื่อ 10 กรกฎาคม, 2564, 
    จาก shorturl.asia/ajCMT
ประไพ เอกอุ่น.  (2542).  ประวัติความเป็นมาของการศึกษาไทย.  สืบค้นเมื่อ 22 กรกฎาคม, 2564, 
    จาก https://www.kroobannok.com/3345
สุจิรา สายนาค.  (2556). การหาประสิทธิภาพในการจัดการเรียนการสอนโดยใช้แผนการจัดการเรียนรู้รูปแบบ              
    MIAP.  สืบค้นเมื่อ 14 กรกฎาคม, 2564, จาก shorturl.asia/Bejn7              
สุชาติ ศิริสุขไพบูลย์.  (2527).  เทคนิคและวิธีการสอนวิชาชีพ. กรุงเทพฯ: สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ.
สุดารัตน์  ไผ่พงศาวงศ์.  (2543).  การพัฒนาชุดกิจกรรมคณิตศาสตร์ที่ใช้ในการจัดการเรียนการสอนแบบ CIPPA MODEL 
    เรื่องเส้นขนานและความคล้าย ชั้นมัธยมศึกษาปีที่2. กรุงเทพฯ: บัณฑิตวิทยาลัย มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ 
    ประสานมิตร.
สุราษฎร์ พรมจันทร์.  (2543).  รูปแบบการจัดกิจกรรมการเรียนการสอน.  สืบค้นเมื่อ 18 กรกฎาคม, 2564, จาก
             https://bit.ly/3jv5sIG
ไชยยศ  เรืองสุวรรณ.  (2546).  หลักทฤษฎีเทคโนโลยีและนวัตกรรมการศึกษา. กาฬสินธุ์: กาฬสินธุ์ประสานการพิมพ์.
ไพศาล เครือแสง.  (2556).  เทคนิคการสอนเชิงรุกเรียนรู้ประสบการณ์จาก Shelton College International ประเทศ
              สิงคโปร์. กรุงเทพฯ: มหาวิทยาลัยราชภัฏนครสวรรค์.                  
Multimedia e-News.  (2561).  quizshow.io.  สืบค้นเมื่อ 10 กรกฎาคม, 2564, จาก https://bit.ly/3g1j51o
ผลการวิเคราะห์ความก้าวหน้าในการเรียน
โดยวิเคราะห์ค่าคะแนน T-Score เฉลี่ยก่อนเรียนและหลังเรียน

ค่าคะแนน T-Score เฉลี่ยที่กำหนด	40	ค่าคะแนน T-Score เฉลี่ยที่ได้	44.86	Column1	





image3.png
6

e s ——

oa qunsolmaiadnunia VY MAP aniur
s Actiy based Learning wosinnvrssinszmaddusmridugs &

siaana s vl 8
Srraanedasfiurommirsdiivaiol ooy ¥ ooty
o i il
wlostioroh) Tnofinesfmbetu i
ineusu +1 vanes wlvisinduesnndastushisn s
v 0 vanls Wil unainssdusamedonus fon ey
insu -1 el wilinnirseuisarnosuitomseiu

e
s | | T | g
sirdammnin inasfsstiy eior | wde| edor | 0

e | @ |

Lo | oot

Ahian 11 dnnadadodnam
:\‘ww\q::f“qﬁﬂg'vw

1.2 S o
msdpdoiuitodoven |
Roudgnipmmdnivims

13 Wgmimavingin
et
b

T |
hodioviry | 21 tvunbiontnvibdoron
ooy
22 S ouitS
23 Frmimiaminihionon
iz v





image4.png
VErbanmdi

ineusinsedy

o

o

T | ion
wile | s

@ |

o

3 mqU
oy

wraunsuiawt

3.2 S TngUssseagn
wnnsa

33 Soqursasimnouam
ssFumdAngm

21 cifusssbunouves

PR T ——
e A

a3 wnmsno

5 Tudem

P S ——
o

52 TulorioBune unegy
msznoUBthaanE

52 Tudlowrwlondont
ngsainmnen

S Boramn

6.1 8 wavruanddnuiu Power
point Sz
6.2 AT Tolu Power point

71 emaasunoungs
-,
e e

70




image5.png
50

Faquseaviie

s

oo

Fonndn | Ws
o | o

Taomndar
o

o

@ vanaeney

5 wianiiding

uigrion

255 7 Flsh,

Nonluan

Fluhing
Mo Fushing

navinde
Flushed,
Mo Flushed

2 vin o Fushes,
Non- Fushes

5. st
andviasaty
redgnias

& Fols o,
dnlssyadoy
)

e

(matusmsiy

mivericadils

P

(rsiasmsin

iR
Sl

pE=T

(rmasasmsiny
drmmmodnkels

Souusloeli





image6.png
) e e o
wedugpdroms | sannfar]| Wy | Wiy
an o | o | @
2o |2 vy
shesosdon | oo Gnuctie
afunniivils | oy swcn)
Vignto: el
st |
g
el
e
i

3 "Edd Coment Kl |
st i
v

sy Y

vl
ow

5 vondmaenay | o 48y

P X R P ——

il |k

aies [T 2
o)

e

ot Elctode)

[hied





image7.png
ooy e BN ot 1
| S oo i [ [
o e o
S| vioR
o
Faadadiy Prosirity) .
e Wueniilimandy

tasanin

]

iy (Capacs
provity Wndinm

sl

o

.ol %
EETe]

e
prree

s e

e
wlenidvaRy
e
simsiteels

e

52




image8.png
51

Trasisen | TR e[ Tomons
Toveduquimans | aorndos | Bula | biaenador
w | @ | o
S v
sheuvamion
anduoruiy
Vs
w3 winnEEduleds
sty
ottty
=y
i
Futadld) uzna
Al
. S
ramonety
dintadld) in
Andiauutuleve.
L2

s

(o) L
msmiadiadoy

[
et i
Anfdistuilave
w





image9.png
& d il
i o

o .
v Aty e Learing ot nismbugs S8 1

s s S i

s, it

wisrantedamnon
e/

ool todosl) by

s

seimmazdmndu

Ve 1o e
(LRI AT N S e—— )

e -t o ik s

v | it [ G
L S T e ey
@

i o | o

[Tt | Gt

e ———
ok ipin

P

| o >

. sl
(campensate)

A
(e Elocrode)
< Erinrivn

(Enectode)

3




image10.png
(ot

s

53




image11.png
50

Faquseaviie

s

oo

Fonndn | Ws
o | o

Taomndar
o

o

@ vanaeney

5 wianiiding

uigrion

255 7 Flsh,

Nonluan

Fluhing
Mo Fushing

navinde
Flushed,
Mo Flushed

2 vin o Fushes,
Non- Fushes

5. st
andviasaty
redgnias

& Fols o,
dnlssyadoy
)

e

(matusmsiy

mivericadils

P

(rsiasmsin

iR
Sl

pE=T

(rmasasmsiny
drmmmodnkels

Souusloeli





image12.png
) e e o
wedugpdroms | sannfar]| Wy | Wiy
an o | o | @
2o |2 vy
shesosdon | oo Gnuctie
afunniivils | oy swcn)
Vignto: el
st |
g
el
e
i

3 "Edd Coment Kl |
st i
v

sy Y

vl
ow

5 vondmaenay | o 48y

P X R P ——

il |k

aies [T 2
o)

e

ot Elctode)

[hied





image13.png
ooy e BN ot 1
| S oo i [ [
o e o
S| vioR
o
Faadadiy Prosirity) .
e Wueniilimandy

tasanin

]

iy (Capacs
provity Wndinm

sl

o

.ol %
EETe]

e
prree

s e

e
wlenidvaRy
e
simsiteels

e

52




image14.png
51

Trasisen | TR e[ Tomons
Toveduquimans | aorndos | Bula | biaenador
w | @ | o
S v
sheuvamion
anduoruiy
Vs
w3 winnEEduleds
sty
ottty
=y
i
Futadld) uzna
Al
. S
ramonety
dintadld) in
Andiauutuleve.
L2

s

(o) L
msmiadiadoy

[
et i
Anfdistuilave
w





image15.png
& d il
i o

o .
v Aty e Learing ot nismbugs S8 1

s s S i

s, it

wisrantedamnon
e/

ool todosl) by

s

seimmazdmndu

Ve 1o e
(LRI AT N S e—— )

e -t o ik s

v | it [ G
L S T e ey
@

i o | o

[Tt | Gt

e ———
ok ipin

P

| o >

. sl
(campensate)

A
(e Elocrode)
< Erinrivn

(Enectode)

3




image16.png
(ot

s

53




image17.png
1
dodle @wiugideavag) il Tnundugivenindou
7 Snussmun dosmiay R A

o3 gy insiuonis Tnld MIAP §
Wy Activity-based Learning osiinnyrszintzmatudnsunindugs il 1

sinfluns : volibmgdmmyisnsantod k2 rileam
aeedaiinqUssaimsaauds Taniuadonnno / adudosinsivrnindiuees

simmienfudnsoupuueituslondunailissamiulusisdors Tn

Sasimayssduid
Winuu +1 o wilviionevin aqussasinarausdiont
Tinzus 0 wuneda Lislodriorauin fnquseasinraawiiomihy

Wineutnu -1 warwfis wilvidoneuliin Iaquseasinsrawdont

g S i Towuouue

nsaduinams - [womdon | Wl | Waosadat
Sou (G © 3V

Tvendmabenoy | 1. fobitn
womiondifkuy | dnvrznovvomion

wrifuniligndes | @duvunidimn

. unuaaglay
(Ferrous)
e
. By
(Compensate)

. woniiddntnn

(hctive Electrode)

« Bnimnn

(earth Electiode)

48




image18.png
@
PE
e ()
ey,

o vesieminiy i sSrsionnd

e P
> [ ——ENEEEE

51 sbsngadodons

S2 BB

33 endersoas i
e et e

Pras————
I ——
P a————
R

I

pr—

o
et T

Y ——
Lol st

[ e

2SRt en o s
o

B R————

[ oo M |- 5 | o T

R
[ ———

2ot i s
sstudon i,

R e—
72t o et S

crsses





image19.png
d
5. Tuifomn 6. fomson T, wwumadoy Taumnsy

AN MND:

AMMN MNN

467 467 486
058 058 036
Mo fn Won Wn Ao dm

wnfy
SD. 0.00 0,00 0.00 000 058
finn finn finn Mo Aon Aen

a a
ann ann

AMNmNY N




image20.png
D —
R

hovii..9.........

lsssuisiz 3 40, 260
e

aummaniramnsazinalilal
srimniamalddTnanTil
e a3TuLN AjO0N

.ios 0300 0000

# 01 oveeao/ cutn

o Mg beoe
dos. vommopensidduidony
o GEnnmimnduinsn i

ot w3 i ¢ dnfnwwdngararivrimnymusen
wiofind anuzagmanigarmnssuazikAlula wivedomAllsdivenAiiy
fndnszeumafiinng o i ATuS wsgi S
os maviamgANTIADNGULLY MIAP SasfunviifivnsumsFoumsseusLY Activty-based
Leaning 303 gunstinneinsiumnis 1ingUnsdinsiauszatugy sasindinvsedy
Ussmadotasininduge fulit o Seiiowsdiluin fo fiwmsmsandiv yyson
wosfumansii vrzpmas sy

tumsi] rzaymanigramnsnuazaluled Sswommoynmziyeaashudiine

o AnesHiinA g —ae AR TNAR O
O I e e
oo
il o ommouion ST
Ansgmmsiivineg duloyamyitudodusdlunimmsinndsys

FGoundielusafioriaunstevougasn w Tomail

A i it
Q‘mm pagy
W Daon o
o iaAems
0 v tnwimnisrninos i 0]
O som housurusasanuiondo
Govusunin. D)
mwuu MEDE

woudnrraniufo

nemomeniils dssaedSiond)
[N . ——_r

@ Dog/onga Dluvaoummen)

) Q...

ingiumaiinys
A
e

U p—

! Gwvriond wiann)
IS o-vicwardinse iE i niiaieuiiig




image21.png
wuuUNaKaUnaulzau
sirintra@pktc.ac.th aduifet

*4uil

Awa*

Suianavan

fa-ana*

dnavvavan

1. daladiudrulssnavuanfandidunumiaoni *

O n. unuiaslsvi(Ferrous)
O 2. SidnTnsauaina (Compensate)

O f. uaaindLaninsa (Active Electrode)

1 azuuy





image22.png
U





image23.png
Capacitive Proximity

Sensor





image24.png
> Wwrwresitanaduluasive

sionanarefuingiidu “Tane”

> fowsutenswsessiod Ao nuniuuardimnen
denlilusocquugifinhe (wide  temperature
ranges)  Anasnvhendlusdnmefiinesuniumess
(Optical) w29 (Acoustic) Fefisuishdusdaiu
szq





image25.png
@ Respond at PollEv.com/sirinthraatro8e

wnutas1sv uav Inductive Proximity Sensor @a
uaaaula

>
swansindn
“bih
-e Q0

Powered by 0 Poll Everywhere




image26.png
1. daquilimang (Target)

2. duasusindntalih
(Magnetic Fleld)

3. #nFou (Housing)

4. 9002000 HTALALADS
(Oscillator Coil)

5. unuisloFlssi (Ferrous)





image27.png
Inductive Proximity Sensor 1 SfuSensornsnadu Tane

L)

‘You have 0 points

You have 0 points;





image28.png




image29.png
'POWER SUPPLY

| poweR suppLY

°..9
[

+ 24v0C —

L 2204C N





image30.png
LUUNORDUNAIIZTY
sirintra@pktc.ac.th aduiad

*andu

dua*

Swavasan

fa-ana*

Maauzasna

1 datadudnnlsznavvaoviandfiduuumioni *

Q . unuwiadisvi(Ferrous)
O 2. S1dnTnsavaiz (Compensate)

QO 5. uaaiiididnTusa (Active Electrode)

REY





image31.png
wwsedunmmR gAML
wivgunalmiounsarugy dowgunicloaeiadumic

AR g SOH 1

sntuss - wnasimsusail] s haruynde wazdroanduseulaiae
4 vhmunde uilnedoitneasdosdibiva
3ilh 240 unsiossomtauine
2ili 240 wilnedoftnonadundiline
1190 ssitnaBommauieu
0¥l 140 usiitrlofimonsiSeadilisniou

TRy

a

1 | miemaiiimalilunebn |

ot

11 Pwusriadavamseuaamingm e

12 Smimiduidedovmsiowfiguicmundn
Tsld

13 sgrasesafuin T e i
favenstvieietmutu

2 | moesihiiedevim I

ot

21 fwuniiriowin/Friodaorsuye Fifatdey i

22 A ey
B

23 s ivoer e e g





image32.png
AALLUL T-Score LORY

o nowsYn (T1)

W wdeSuu (T2)





image33.png
5.5

4.5

IS

3.5

[

2.5

~

1.5

0

NANISAASIRA

q

Sevginsalnstaiasiunus  sedvgunsainisiouasaiuas

UNUIDIYENI1THOU UL MIAP

B Aaie

W AFIL T UUNINTFIU

o





image34.png
3eNBUszEU

|

S.D.

FIRUNTN

Toen e

4.86

0.36

Ham





image35.png
5.5

4.5

IS

3.5

[

2.5

~

1.5

0

NANISAASIRA

q

Sevginsalnstaiasiunus  sedvgunsainisiouasaiuas

UNUIDIYENI1THOU UL MIAP

B Aaie

W AFIL T UUNINTFIU

o





image36.png
3eNBUszEU

|

S.D.

FIRUNTN

Toen e

4.86

0.36

Ham





image37.png
46

44

42

40

38

36

34

B2

30

a e ) v o
NANISHATIRAMATIRL TN

T0eAAaERANPZUUL T-Score LARBNOUEDULALRAIT U

O AAsuiks T-Score LORRNTNIRLG

W APzusis T-Score LR 6]





image38.png
YANITHOU
3wrgdnsainisianazaluqu

o a @
L9099 qﬂﬂsmmmmm

a2 frwaniby
N ToW
;.,5'3‘\)“'\"3'is o : NP
a3 adngns Uszniadedasinduugy

WnsAne1y 2563

w19d12 FFumsa aFsa

AMATFARTINIIANTTULRY
- matutad )
amdnernunaTuladsvnsandis

4y





image39.png
133125 0 @M - EE R )

& ydj-snsn-gnu » S 0N

A3uvm mdnhiaua .





image1.png
6

e s ——

oa qunsolmaiadnunia VY MAP aniur
s Actiy based Learning wosinnvrssinszmaddusmridugs &

siaana s vl 8
Srraanedasfiurommirsdiivaiol ooy ¥ ooty
o i il
wlostioroh) Tnofinesfmbetu i
ineusu +1 vanes wlvisinduesnndastushisn s
v 0 vanls Wil unainssdusamedonus fon ey
insu -1 el wilinnirseuisarnosuitomseiu

e
s | | T | g
sirdammnin inasfsstiy eior | wde| edor | 0

e | @ |

Lo | oot

Ahian 11 dnnadadodnam
:\‘ww\q::f“qﬁﬂg'vw

1.2 S o
msdpdoiuitodoven |
Roudgnipmmdnivims

13 Wgmimavingin
et
b

T |
hodioviry | 21 tvunbiontnvibdoron
ooy
22 S ouitS
23 Frmimiaminihionon
iz v





image40.png
142226 (8 D8R D

pngtree-cartoon-hand-drawn-green-cla.. (4

“thinglink.. -

< > = @




image41.png
154630 (& O - 8Tl

& ydj-snsn-gqnu » S N

unulas151 220 Inductive Proximity S

wnuanta





image42.png
144043 (& # - Y o)
& ydj-snsn-qnu » S N

Auvm mdnhiaua °

Ant nattav 3n 8 Au





image43.png
141854 (8 0 - 8l

& ydj-snsn-gqnu » 1oy

[ES——— °

A3uvm mdnhiaua .





image44.png
133125 0 @M - EE R )

& ydj-snsn-gnu » S 0N

A3uvm mdnhiaua .





image45.png
142226 (8 D8R D

pngtree-cartoon-hand-drawn-green-cla.. (4

“thinglink.. -

< > = @




image46.png
154630 (& O - 8Tl

& ydj-snsn-gqnu » S N

unulas151 220 Inductive Proximity S

wnuanta





image47.png
144043 (& # - Y o)
& ydj-snsn-qnu » S N

Auvm mdnhiaua °

Ant nattav 3n 8 Au





image48.png
141854 (8 0 - 8l

& ydj-snsn-gqnu » 1oy

[ES——— °

A3uvm mdnhiaua .





image2.png
VErbanmdi

ineusinsedy

o

o

T | ion
wile | s

@ |

o

3 mqU
oy

wraunsuiawt

3.2 S TngUssseagn
wnnsa

33 Soqursasimnouam
ssFumdAngm

21 cifusssbunouves

PR T ——
e A

a3 wnmsno

5 Tudem

P S ——
o

52 TulorioBune unegy
msznoUBthaanE

52 Tudlowrwlondont
ngsainmnen

S Boramn

6.1 8 wavruanddnuiu Power
point Sz
6.2 AT Tolu Power point

71 emaasunoungs
-,
e e

70




