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กองบรรณาธิการ  
ศำสตรำจำรย์ญำณวิทย์ ดร.อลงกลด แทนออมทอง มหำวิทยำลัยขอนแก่น 
ศำสตรำจำรย์กิตติคุณ ดร.ปรำณี อ่ำนเปรื่อง จุฬำลงกรณ์มหำวิทยำลัย 
ศำสตรำจำรย์ ดร.ตรีทศ เหล่ำศิริหงส์ทอง มหำวิทยำลัยธรรมศำสตร์ 
ศำสตรำจำรย์ ดร.ศำกุน บุญอิต มหำวิทยำลัยธรรมศำสตร์ 
ศำสตรำจำรย์ ดร.ประยุทธ อัครเอกฒำลิน มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้ำพระนครเหนือ 
ศำสตรำจำรย์ ดร.ปรัชญนันท์ นิลสุข มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้ำพระนครเหนือ 
ศำสตรำจำรย์ ดร.พิเชษฐ ลิ้มสุวรรณ มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้ำธนบุรี 
ศำสตรำจำรย์ ดร.สุวัจน์ ธัญรส มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลศรีวิชัย 
ศำสตรำจำรย์ ดร.ประยงค์ แสนบุรำณ มหำวิทยำลัยขอนแก่น 
รองศำสตรำจำรย์ ดร.ประสำท เนืองเฉลิม มหำวิทยำลัยมหำสำรคำม 
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รองศำสตรำจำรย์ ดร.กนกวรรณ ง้ำวสุวรรณ มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลกรุงเทพ 
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ผู้ช่วยเลขานุการ 
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ผู้จัดท าวารสารและผู้รับผิดชอบการบริหารจัดการเว็บไซต์ 

นำยศุภณัฐ พอกทรัพย์ มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลกรุงเทพ 
 
บทความที่ลงตีพิมพ์ในวารสารเป็นความคิดเห็นของผู้เขียน  
กองบรรณาธิการไม่จ าเป็นต้องเห็นด้วยเสมอไป  
ความเป็นมา  
 วำรสำรสหกิจศึกษำก้ำวหน้ำ เป็นวำรสำรวิชำกำรของส ำนักงำนสหกิจศึกษำ มหำวิทยำลัยเทคโนโลยี
รำชมงคลกรุงเทพ ร่วมกับ สมำคมสหกิจศึกษำไทย ซึ่งมีนโยบำยรับตีพิมพ์/เผยแพร่ผลงำนวิชำกำรของนักวิจัย 
อำจำรย์ นิสิต นักศึกษำหรือผู้สนใจทั่วไป ด้ำนสหกิจศึกษำโครงงำน และกำรเรียนรู้เชิงบูรณำกำรกับกำรท ำงำน 
โดยเผยแพร่เป็นรำย 6 เดือน ซึ่งตีพิมพ์ปีละ 2 ฉบับ (ฉบับละ 5 บทควำม) และ มีกำรด ำเนินงำนจัดพิมพ์
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บทควำมประเภทต่ำง ๆ ได้แก่ บทควำมวิจัย (Research paper) บทควำมวิชำกำร (Academic paper) และ
บทควำมปริทัศน์ (Review article) 
 บทควำมที่ได้รับกำรตีพิมพ์เผยแพร่ในวำรสำรสหกิจศึกษำก้ำวหน้ำ เป็นบทควำมที่สร้ำงองค์ควำมรู้ และ
มีคุณภำพในทำงวิชำกำรสำมำรถน ำไปใช้ประโยชน์เพื่อกำรอ้ำงอิงได้ เพรำะผ่ำนกำรพิจำรณำกลั่นกรอง และ
ประเมินคุณภำพจำกผู้ทรงคุณวุฒิในสำขำวิชำที่เกี่ยวข้อง จำกหลำกหลำยสถำบัน อย่ำงน้อย 3 ท่ำน ซึ่งเป็น 
กำรประเมินแบบไม่แสดงชื่อผู้แต่งและผู้ประเมิน (Double blinded) ก่อนที่จะเผยแพร่สู่สำธำรณชน จึงท ำให้
วำรสำรสหกิจศึกษำก้ำวหน้ำ เป็นวำรสำรวิชำกำรท่ีมีคุณภำพ  
 กองบรรณำธิกำร วำรสำรสหกิจศึกษำก้ำวหน้ำ จัดท ำวำรสำรเป็นรูปเล่มฉบับสมบูรณ์และเผยแพร่ให้กับ
สถำบันกำรศึกษำต่ำง ๆ ทั่วประเทศไทย นอกจำกนี้ยังสำมำรถสืบค้นเพื่ออ้ำงอิงหรืออ่ำนบทควำมที่เปี่ยมด้วย
องค์ควำมรู้ได้ที่ https://jcep.rmutk.ac.th/ 
 
วัตถุประสงค์  
 1. เพื่อเผยแพร่บทควำมวิจัย (Research paper) บทควำมวิชำกำร (Academic paper) และบทควำม
ปริทัศน ์(Review article) ที่มีคุณภำพของนักวิจัย อำจำรย์ นิสิต และนักศึกษำหรือผู้สนใจทั่วไปทั้งภำยในและ
ภำยนอกมหำวิทยำลัย ในทุกสำขำวิชำที่เกี่ยวข้องกับด้ำนสหกิจศึกษำโครงงำน และสำขำต่ำง ๆ ที่มีกำรบูรณำ
กำรข้ำมศำสตร์ที่เกี่ยวข้องกับวิทยำศำสตร์ เทคโนโลยี วิศวกรรม นวัตกรรม และกำรบริหำรจัดกำร เพ่ือให้เกิด
องค์ควำมรู้ใหม่ท่ีทันสมัย ได้แก่  
 1.1.  ด้ำนวิทยำศำสตร์ 
 1.2  ด้ำนวิศวกรรมศำสตร์ 
 1.3.  ด้ำนบริหำรธุกิจ 
 1.4  ด้ำนศิลปศำสตร์ 
 1.5  ด้ำนคหกรรมศำสตร์ 
 1.6 ด้ำนเทคโนโลยีและนวัตกรรม   
 1.7  ด้ำนอุตสำหกรรม 
 1.8  อ่ืนๆ ที่เกี่ยวข้อง 

 2.  เพื่อส่งเสริม สนับสนุน และเป็นกลไกกำรขับเคลื่อนงำนวิจัยด้ำนสหกิจศึกษำ กำรเรียนรู้เชิงบูรณำ
กำรกับกำรท ำงำนแนวปฏิบัติที่ดี และนวัตกรรมทำงกำรศึกษำที่เชื่อมโยงกับสถำนประกอบกำร ท ำให้เกิดผล
งำนวิจัยที่เข้ำไปสู่กำรพัฒนำต่อภำคสังคม ชุมชน อุตสำหกรรมที่เกี่ยวข้อง และน ำไปประยุกต์ในกำรเรียนกำร
สอนเพื ่อต่อยอด และเกิดควำมเชื ่อมโยงระหว่ำงงำนวิจัย งำนวิชำกำร ซึ ่งน ำ มำสู ่กำรเกิดประโยชน์ต่อ
มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลกรุงเทพ และสร้ำงควำมร่วมมือระหว่ำงสถำนศึกษำและสถำนประกอบกำร 
เพื่อพัฒนำคุณภำพบัณฑิตและหลักสูตรให้สอดคล้องกับควำมต้องกำรของผู้ใช้บัณฑิตที่สำมำรถตอบสนองต่อ
กำรพัฒนำด้ำนต่ำงๆ ประเทศไทยได้อย่ำงยั่งยืน 
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นโยบายการรับบทความ  
 กองบรรณำธิกำรวำรสำรสหกิจศึกษำก้ำวหน้ำ มีควำมยินดีที่จะรับบทควำมจำกนักวิจัย อำจำรย์ นิสิต 
และนักศึกษำหรือผู้สนใจทั่วไปทั้งภำยในและภำยนอกมหำวิทยำลัย ที่เขียนเป็นภำษำไทยหรือภำษำอังกฤษ ซึ่ง
ผลงำนที่ส่งมำขอตีพิมพ์ต้องไม่เคยเผยแพร่ในสิ่งพิมพ์อื่นใดมำก่อน และต้องไม่อยู่ในระหว่ำงกำรพิจำรณำของ
วำรสำรอื่น  
 กำรละเมิดลิขสิทธิ์ถือเป็นควำมรับผิดชอบของผู้ส่งบทควำมโดยตรง บทควำมที่ได้รับกำรตีพิมพ์ต้องผ่ำน 
กำรพิจำรณำกลั่นกรองคุณภำพจำกผู้ทรงคุณวุฒิ และได้รับควำมเห็นชอบจำกกองบรรณำธิกำร  
 ข้อควำมที่ปรำกฏอยู่ในแต่ละบทควำมที่ตีพิมพ์ในวำรสำรวิชำกำรเล่มนี้ เป็นควำมคิดเห็นส่วนตัวของ
ผู้เขียนแต่ละท่ำน ไม่เกี่ยวข้องกับมหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลกรุงเทพแต่อย่ำงใด ควำมรับผิดชอบด้ำน
เนื้อหำ และ กำรตรวจร่ำงบทควำมแต่ละบทควำมเป็นของผู้เขียนแต่ละท่ำน หำกมีควำมผิดพลำดใด ๆ ผู้เขียน 
แต่ละท่ำนจะต้องรับผิดชอบบทควำมของตนเองแต่ผู้เดียว  
 กองบรรณำธิกำรขอสงวนสิทธิ์มิให้น ำเนื้อหำ หรือข้อคิดเห็นใด ๆ ของบทควำมในวำรสำรสหกิจศึกษำ
ก้ำวหน้ำ ไปเผยแพร่ก่อนได้รับอนุญำตจำกกองบรรณำธิกำร อย่ำงเป็นลำยลักษณ์อักษร ผลงำนที่ได้รับกำร
ตีพิมพ์ถือเป็นลิขสิทธิ์ของวำรสำร ผู้ประสงค์จะส่งบทควำมกรุณำอ่ำนรำยละเอียดกำรส่งบทควำมที่ค ำแนะน ำ
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บทคัดย่อ 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาเครื่องต้นแบบส าหรับวัดแรงดึงของถุงเท้า เพื่อเพิ่มความแม่นย า
และความสม ่าเสมอในการควบคุมคุณภาพผลิตภัณฑ์ในอุตสาหกรรมสิ่งทอ เครื่องต้นแบบใช้เซนเซอร์ โหลด
เซลล์ชนิดคานรับแรงเดี่ยว (Single-Point Load Cell) ขนาด 5 กิโลกรัม ร่วมกับโมดูลขยายสัญญาณ HX711
และไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 เพื่อประมวลผลแรงดึงและแสดงผลบน จอ LCD ขนาด 16×2
แบบเรียลไทม์ ระบบใช้ไฟฟ้ากระแสตรง 5 โวลต์ เพ่ือให้การท างานมีความปลอดภัยและเสถียรภาพสูง ผลการ
ทดสอบพบว่า เครื่องต้นแบบสามารถวัดแรงดึงของถุงเท้าได้อย่างแม่นย า โดยมีค่าแรงดึงเฉลี่ยก่อนขาดของถุง
เท้าเท่ากับ 18.7 นิวตัน และมีส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพียง 0.82 นิวตัน เมื่อเทียบกับแรงงานคนซึ่งให้ค่าแรง
ดึงเฉลี่ย 17.8 นิวตัน และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 2.3 นิวตัน พบว่าเครื่องต้นแบบให้ค่าที่เสถียรกว่าอย่าง
ชัดเจน อีกทั้งยังสามารถลดเวลาในการทดสอบต่อคู่ลงได้ประมาณ 42% แสดงให้เห็นถึงประสิทธิภาพของ
ระบบในการแทนแรงงานคนได้อย่างมีประสิทธิผล ผลลัพธ์ดังกล่าวชี้ให้เห็นว่าเครื่องต้นแบบนี้มีศักยภาพสูงใน
การประยุกต์ใช้ในสายการผลิตจริง 

ค ำส ำคัญ: เครื่องวัดแรงดึงถุงเท้า, โหลดเซลล์, ระบบอัตโนมัติ, อุตสาหกรรมสิ่งทอ 
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Abstract 
  This research aimed to develop a prototype sock tensile tester to improve the 
accuracy and consistency of quality control in the textile industry.  The prototype utilizes a 
Single-Point Load Cell (5 kg)  combined with an HX711 amplifier and an Arduino Uno R3 
microcontroller to measure and display tensile forces in real time on a 16×2 LCD. The system 
is powered by a 5 V DC source for safety and stability during operation.  Experimental results 
showed that the developed prototype accurately measured the tensile force of socks, 
achieving an average breaking force of 18. 7 N with a standard deviation of 0. 82 N, compared 
to 17.8 N and 2.3 N, respectively, obtained from manual testing. The prototype also reduced 
the average testing time per pair by approximately 42%, demonstrating superior performance 
in both precision and repeatability.  These findings confirm that the developed system can 
effectively replace manual inspection in real production environments. 

Keywords: Sock Tensile Tester, Load Cell, Automation System, Textile Industry 
 

1. บทน ำ 

ในอุตสาหกรรมสิ่งทอ โดยเฉพาะการผลิตถุงเท้า คุณภาพของแรงดึงของเนื้อผ้ามีความส าคัญอย่างยิ่ง
ต่อความทนทานและความยืดหยุ่นของผลิตภัณฑ์ เนื่องจากแรงดึงเป็นตัวบ่งชี้คุณสมบัติเชิงกลของผ้า ทั้งใน
ด้านความแข็งแรงของเส้นใยและความสามารถในการคืนรูป (Fan, 1998) กระบวนการตรวจสอบแรงดึงใน
ปัจจุบันของหลายโรงงาน รวมถึงบริษัทถุงเท้าไทย จ ากัด ยังคงอาศัยแรงงานคนในการดึงและประเมินด้วย
สายตา ซึ่งวิธีดังกล่าวมักท าให้เกิดความคลาดเคลื่อนสูงและไม่สามารถควบคุมมาตรฐานได้อย่างสม ่าเสมอ
ส่งผลต่อความน่าเชื่อถือของกระบวนการควบคุมคุณภาพ เทคโนโลยีระบบอัตโนมัติและเซนเซอร์ได้เข้ามามี
บทบาทส าคัญในการยกระดับกระบวนการตรวจสอบคุณภาพสิ่งทอ โดยเฉพาะการใช้ เซนเซอร์โหลดเซลล์
(Load Cell Sensor) ซึ่งสามารถแปลงแรงกลให้เป็นสัญญาณไฟฟ้าและส่งข้อมูลเพื่อวิเคราะห์แรงดึงได้อย่าง
แม่นย า (Alfian, 2022) การบูรณาการเซนเซอร์ชนิดนี้เข้ากับไมโครคอนโทรลเลอร์ เช่น Arduino ท าให้การ
ออกแบบเครื่องทดสอบแรงดึงมีต้นทุนต ่า ใช้งานง่าย และสามารถพัฒนาได้อย่างยืดหยุ่นในระดับห้องทดลอง
และโรงงานขนาดเล็ก (Arrizabalaga, 2017), (Alawd, 2024) ตัวอย่างเช่น งานของ Arrizabalaga และคณะ
ได้สร้างเครื ่องทดสอบแรงดึงราคาประหยัดโดยใช้ Arduino ที่สามารถวัดแรงและการกระจัดได้อย่างมี
ประสิทธิภาพและเหมาะส าหรับการใช้งานเชิงการศึกษา ในขณะที่ (Alawd, 2024) ได้ปรับปรุงระบบให้
สอดคล้องกับมาตรฐาน ASTM D638 เพ่ือเพ่ิมความน่าเชื่อถือของผลการทดสอบ 

ในระดับการพัฒนาอุตสาหกรรม การใช้โหลดเซลล์และระบบอัตโนมัติช่วยลดข้อผิดพลาดจากมนุษย์
และเพ่ิมความแม่นย าในการตรวจสอบแรงดึงอย่างมีนัยส าคัญ (Crane, 1958), (Potluri, 1996) งานของ (Hu, 
2010) ได้พัฒนาเครื่องทดสอบแรงดึงภายใต้ระบบควบคุมด้วยซอฟต์แวร์ MCGS ซึ่งสามารถเก็บข้อมูลแรงและ
การกระจัดแบบเรียลไทม์และแสดงผลด้วยความแม่นย าสูง ขณะที่ (Xuexia, 2015) ได้ประดิษฐ์เครื่องทดสอบ
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แรงดึงเฉพาะส าหรับถุงเท้า เพ่ือให้สภาพการทดสอบใกล้เคียงกับการใช้งานจริงมากท่ีสุด ซึ่งเป็นแนวทางส าคัญ
ในการประยุกต์ระบบวัดแรงดึงในสายการผลิตจริงของอุตสาหกรรมสิ่งทอ นอกจากประสิทธิภาพเชิงเทคนิค
แล้ว การประยุกต์ระบบอัตโนมัติและเทคโนโลยีเซนเซอร์ในงานสิ่งทอยังช่วยเสริมคุณภาพและลดต้นทุนการ
ผลิตอย่างมีนัยส าคัญ ระบบเมคาทรอนิกส์ที่ผสานเซนเซอร์และอุปกรณ์ควบคุมสามารถช่วยให้กระบวนการ
ผลิตมีความแม่นย าสูง ลดของเสีย และรองรับการเปลี่ยนแปลงแบบรวดเร็วตามความต้องการของตลาด
(Angelova, 2024) ตัวอย่างเช่น ระบบควบคุมในขั้นตอนการปั่นด้ายที่ใช้เครื่องจักรควบคุมด้วยคอมพิวเตอร์
สามารถเพ่ิมความเร็วและคุณภาพของเส้นด้ายได้อย่างต่อเนื่อง (Solomon, 2025) 

แนวโน้มเทคโนโลยี อุตสาหกรรม 4.0 (Industry 4.0) ได้เร่งให้เกิดการบูรณาการระหว่างระบบ IoT
ปัญญาประดิษฐ์ (AI) และการประมวลผลภาพในกระบวนการตรวจสอบคุณภาพสิ่งทอ ซึ่งช่วยลดการใช้
แรงงานคนและเพิ ่มประสิทธิภาพการตรวจจับข้อบกพร่อง (O‘G‘Li, 2024), (Anchundia, 2024) การ
ประยุกต์ระบบตรวจสอบอัตโนมัติที่ใช้เซนเซอร์เชิง proximity และระบบ Machine Vision ช่วยให้สามารถ
วัดค่าทางกายภาพของผ้าได้แบบเรียลไทม์ โดยมีความแม่นย าสูงและใช้แรงงานน้อยลง (Thangatamilan, 
2024), (Konstantinidis, 2021) นอกจากนี้ การใช้ระบบ Machine Learning และ AutoML เพื่อท านาย
คุณภาพของเนื้อผ้ายังเป็นแนวโน้มที่ส าคัญในอนาคตของระบบควบคุมคุณภาพสิ่งทอ (Metin, 2024) 

ในด้านการศึกษา การพัฒนาเครื่องต้นแบบและโครงการเชิงสหกิจศึกษาที่เกี่ยวข้องกับระบบอัตโนมัติ
และเทคโนโลยีเซนเซอร์มีบทบาทส าคัญในการสร้างทักษะเชิงวิศวกรรมแก่นักศึกษา ตัวอย่างเช่น โครงการ
SPEERLoom ซึ่งเป็นเครื่องทอผ้าอัตโนมัติแบบเปิดเผยซอร์สโค้ด (open-source robotic Jacquard loom)
ได้ถูกใช้เป็นเครื่องมือการเรียนรู้สหวิทยาการระหว่างคณิตศาสตร์ วิศวกรรมศาสตร์ และสิ่งทอ (Speer, 2023)
ในท านองเดียวกัน การพัฒนาโครงงานย่อยโดยใช้ Programmable Logic Controller (PLC) หรือ Arduino
เป็นศูนย์กลางของระบบควบคุม ช่วยให้นักศึกษาได้เรียนรู้การออกแบบวงจร การเขียนโปรแกรม และการเก็บ
ข้อมูลการวัดจริง (Hsieh, n.d.), (Santos, n.d.) แนวทางนี ้สอดคล้องกับการเรียนรู ้เช ิงประสบการณ์
(Experiential Learning) ที ่ช่วยให้ผู ้เรียนพัฒนาองค์ความรู ้ผ่านการลงมือปฏิบัติจริงในสภาพแวดล้อม
ใกล้เคียงกับอุตสาหกรรม 

ดังนั้น งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาเครื่องต้นแบบส าหรับวัดแรงดึงของถุงเท้าโดยใช้เซนเซอร์
โหลดเซลล์ขนาด 50 กิโลกรัมและไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno เพื่อทดแทนกระบวนการตรวจสอบ
แรงดึงแบบแรงงานคน โดยมีเป้าหมายในการเพิ่มความแม่นย า ลดระยะเวลาทดสอบ และสามารถบันทึกค่า
ผลลัพธ์เชิงตัวเลขได้อย่างเป็นระบบ เครื่องต้นแบบนี้ยังสามารถใช้เป็นสื่อการเรียนรู้เชิงสหกิจศึกษาในสาขา
วิศวกรรมอัตโนมัติและหุ่นยนต์ เพื่อพัฒนาทักษะการออกแบบ การเขียนโปรแกรม และการประยุกต์ใช้
เทคโนโลยีเซนเซอร์ในระบบอุตสาหกรรมยุคใหม่ 
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2. วิธีกำรทดลอง 
 การด าเนินงานวิจัยในครั้งนี้แบ่งออกเป็น 4 ขั้นตอนหลัก ดังนี้ 
 

2.1 กำรออกแบบโครงสร้ำงเครื่องต้นแบบ 
เครื่องต้นแบบส าหรับวัดแรงดึงของถุงเท้าได้รับการออกแบบให้มีโครงสร้างแข็งแรง น ้าหนักเบา และ

สามารถถอดประกอบได้ง่าย โดยใช้วัสดุหลักเป็นอะลูมิเนียมโปรไฟล์ ขนาด 20×20 มิลลิเมตร เพื่อให้รองรับแรง
ดึงได้สูงสุด 50 นิวตัน โดยไม่เกิดการโก่งตัว ฐานของเครื่องติดตั้งแผ่นเหล็กหนา 5 มิลลิเมตร เพ่ือเพ่ิมความมั่นคง
ส่วนหัวจับชิ้นงานใช้แคลมป์เหล็กสองชุด เพื่อยึดถุงเท้าให้แน่นระหว่างการทดสอบ โครงสร้างทั้งหมดได้รับการ
ออกแบบในโปรแกรม SolidWorks ก่อนน าไปประกอบจริง 

2.2 ระบบเซนเซอร์และอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 
เครื่องต้นแบบใช้เซนเซอร์ โหลดเซลล์ชนิดคานรับแรงเดี่ยว (Single-Point Load Cell) ขนาด 5 กิโลกรัม

ท าหน้าที่ตรวจจับแรงดึงที่กระท ากับถุงเท้า โดยสัญญาณแรงดึงที่ได้จะถูกส่งเข้าสู่ โมดูลขยายสัญญาณ HX711
เพ่ือขยายและแปลงสัญญาณอนาล็อกให้เป็นดิจิทัล จากนั้น ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 จะท าหน้าที่
ประมวลผลข้อมูลแรงดึงและแสดงผลค่าผ่าน จอ LCD ขนาด 16×2 แบบเรียลไทม์ ระบบทั้งหมดได้รับพลังงาน
จากไฟฟ้ากระแสตรง 5 โวลต์ ซึ ่งสามารถจ่ายได้ทั้งจากพอร์ต USB ของคอมพิวเตอร์หรืออะแดปเตอร์ DC 
ภายนอก เพ่ือเพ่ิมความปลอดภัยและความเสถียรในการท างานของวงจรแสดงดังรูปที่ 1 

 

 
รูปที่ 1 ชุดเซนเซอร์และอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ใช้ในเครื่องต้นแบบวัดแรงดึงถุงเท้า ซึ่งประกอบด้วย 

(1) โหลดเซลล์และโมดูลขยายสัญญาณ HX711 (2) หน้าจอ LCD ขนาด 16×2 
และ (3) บอร์ดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 

 
ระบบตรวจวัดแรงดึงของถุงเท้าท างานโดยรับแรงจากการดึงถุงเท้าเข้าส ู ่โหลดเซลล์ จากนั้น

สัญญาณไฟฟ้าที่ได้จะถูกส่งผ่านโมดูล HX711 เพ่ือขยายและแปลงสัญญาณก่อนเข้าสู่ไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งจะ
ประมวลผลและส่งผลลัพธ์ไปยังจอแสดงผล แสดงดังรูปที่ 2 

(1) (2) (3) 
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รูปที่ 2 แผนภาพบล็อกการท างานของระบบตรวจวัดแรงดึงถุง 

 

2.3 กำรสอบเทียบ (Calibration) 
ก่อนท าการทดลองจริง เครื่องต้นแบบได้รับการสอบเทียบกับเครื่องวัดแรงดึงมาตรฐานของโรงงาน โดย

ใช้ตุ้มน ้าหนัก 1 กิโลกรัม ถึง 4 กิโลกรัม เป็นน ้าหนักอ้างอิงผลการสอบเทียบ พบว่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยของ
ค่าแรงที่วัดได้อยู่ภายใน ±3% ซึ่งอยู่ในเกณฑ์มาตรฐานส าหรับเครื่องมือวัดต้นแบบในแต่ละรอบการทดสอบมีการ
เก็บข้อมูล 10 ครั้ง และค านวณค่าเฉลี่ยเพ่ือปรับเส้นตรงของการแปลงสัญญาณ (Linear Calibration Curve) 

2.4 กำรทดสอบแรงดึงถุงเท้ำ 
ตัวอย่างถุงเท้าที่ใช้ในการทดลองเป็นถุงเท้าผ้าฝ้ายชนิดเดียวกัน 20 คู่ จากสายการผลิตเดียวกัน ติดตั้ง

บนหัวจับของเครื่องต้นแบบโดยให้ส่วนบนและส่วนล่างของถุงเท้าอยู่ในแนวเดียวกัน การทดสอบด าเนินการโดย
ดึงด้วยความเร็วคงที่จนกระทั่งจุดขาดหรือถึงแรงดึงสูงสุด ระบบจะบันทึกค่าแรงสูงสุดและเวลาในการดึง จากนั้น
น าค่าที่ได้มาเปรียบเทียบกับการทดสอบแรงดึงที่ท าด้วยแรงงานคนในสายการผลิตของบริษัท ถุงเท้าไทย จ ากัด
เพ่ือตรวจสอบความแม่นย าและความสม ่าเสมอของการวัด 

 
3. ผลกำรทดลองและอภิปรำยผล 

ภาพรวมของเครื่องต้นแบบหลังการประกอบทั้งหมดแสดงในรูปที่ 3 ซึ่งมีลักษณะพร้อมใช้งานจริงส าหรับ
การทดสอบแรงดึงถุงเท้า โดยระบบสามารถท างานแบบกึ่งอัตโนมัติ ได้แก่ การจับยึดชิ้นงาน, การดึงชิ้นงานตาม
โปรแกรมควบคุม, และการบันทึกค่าแรงดึงสูงสุดผ่านระบบโหลดเซลล์และไมโครคอนโทรลเลอร์ ทั ้งนี้
เครื่องต้นแบบได้รับการตรวจสอบความถูกต้องของการท างานก่อนการทดสอบสอบเทียบในหัวข้อถัดไป 

 

แรงดึงจากถุงเท้า 

โหลดเซลล ์

แอมพลิไฟเออร์ 

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

หน้าจอแสดงผล 
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รูปที่ 3 เครื่องวัดแรงดึงถุงเท้าที่ประกอบส าเร็จพร้อมใช้งาน 
(Completed Prototype of the Sock Tensile Tester) 

 
เครื่องต้นแบบที่พัฒนาเสร็จสมบูรณ์นี้ประกอบด้วยโครงสร้างหลักแบบอลูมิเนียมโปรไฟล์ความยาว 1

เมตร ติดตั้งชุดจับยึดถุงเท้าทั้งสองด้านและชุดขับเคลื่อนแบบสกรูเกลียว (Lead Screw) ส่วนควบคุมหลักอยู่
ภายในกล่องควบคุมด้านขวา ซึ่งบรรจุไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno, โมดูลขยายสัญญาณ HX711 และจอ
LCD ส าหรับแสดงค่าแรงดึงแบบเรียลไทม ์

3.1 ผลกำรสอบเทียบเครื่องต้นแบบ 
การสอบเทียบเครื ่องต้นแบบได้ด าเนินการโดยใช้ตุ ้มน ้าหนักมาตรฐาน 4 ระดับ (1–4 กิโลกรัม) เพ่ือ
เปรียบเทียบค่าที่วัดได้จากเซนเซอร์โหลดเซลล์กับค่าแรงจริงตามหลักกลศาสตร์  ผลการวัดแสดงให้เห็น
ความสัมพันธ์เชิงเส้นที่ดีระหว่างค่าแรงจริงและค่าแรงที่วัดได้จากเครื่องต้นแบบ โดยสมการเชิงเส้นที่ได้จาก
การวิเคราะห์การถดถอย (Linear Regression) คือ 
 

𝑦 = 1.0088𝑥 − 0.295                (1) 

 

ตำรำงท่ี 1 ผลการสอบเทียบเครื่องต้นแบบด้วยตุ้มน ้าหนักมาตรฐาน 

น ้ำหนักอ้ำงอิง (กก.) ค่ำแรงจริง (N) ค่ำแรงที่วัดได้ (N) ค่ำคลำดเคลื่อน (%) 

1 9.81 9.72 -0.92 
2 19.62 19.38 -1.22 

3 29.43 29.27 -0.54 
4 39.24 39.41 +0.43 

 

โดยค่า R2 = 0.9999 ซึ่งแสดงให้เห็นว่าระบบวัดแรงดึงของเครื่องต้นแบบมีความแม่นย าสูง เนื่องจาก
ค่าความสัมพันธ์ (Coefficient of Determination, R²) ใกล้เคียงกับ 1.0 ผลการสอบเทียบในช่วงแรงดึง 0–4 
กิโลกรัม แสดงว่าเครื่องสามารถตอบสนองได้อย่างเสถียร และให้ผลที่มีความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยเพียง ±0.78% 
ซึ่งอยู่ในเกณฑ์ยอมรับได้ ส าหรับเครื่องวัดแรงดึงระดับต้นแบบทางอุตสาหกรรม 
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รูปที่ 4 กราฟการสอบเทียบเครื่องต้นแบบ (Calibration Curve of Prototype Tensile Tester)
แสดงความสัมพันธ์ระหว่างค่าแรงจริงจากตุ้มน ้าหนักมาตรฐาน (แกน X) และค่าแรงที่วัดได้จากเครื่องต้นแบบ
(แกน Y) พบว่าสมการเชิงเส้นของกราฟคือ y = 1.0088x – 0.0.295 โดยมีค่าความสัมพันธ์ R² = 0.9999 ซึ่ง
แสดงถึงความแม่นย าสูงของเครื่องต้นแบบในการวัดแรงดึงในช่วง 0–50 นิวตัน 

 

 
รูปที่ 4 กราฟการสอบเทียบเครื่องต้นแบบ (Calibration Curve) 

 
3.2 ผลกำรทดสอบแรงดึงของถุงเท้ำ 
การทดสอบแรงดึงของถุงเท้าจ านวน 20 คู ่ ด าเนินการเพ่ือเปรียบเทียบประสิทธิภาพระหว่าง

เครื่องต้นแบบที่พัฒนา กับ การทดสอบโดยแรงงานคน ผลการทดสอบแสดงให้เห็นว่า เครื่องต้นแบบให้ค่าแรง
ดึงเฉลี่ยก่อนขาดของถุงเท้าเท่ากับ 18.7 นิวตัน โดยมีส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเพียง 0.82 นิวตัน ซึ่งบ่งชี้ถึง
ความสม ่าเสมอของค่าการวัดที่สูง ขณะที่การทดสอบด้วยแรงงานคนให้ค่าแรงดึงเฉลี่ย 17.8 นิวตัน และมีส่วน
เบี่ยงเบนมาตรฐานมากกว่า คือ 2.3 นิวตันแสดงให้เห็นว่าการวัดด้วยแรงงานคนมีความผันผวนของข้อมูล
มากกว่าเครื่องต้นแบบอย่างชัดเจน ในด้านเวลาในการทดสอบ พบว่า เครื่องต้นแบบใช้เวลาเฉลี่ยเพียง 7 
วินาทีต่อคู่ ในขณะที่แรงงานคนใช้เวลาเฉลี่ย 12 วินาทีต่อคู่ แสดงให้เห็นว่าเครื่องต้นแบบสามารถลดเวลาการ
ทดสอบได้มากถึง 42% เมื่อพิจารณาร่วมกับค่าความสม ่าเสมอของข้อมูลแรงดึงที่สูงกว่า 

สรุปได้ว่าเครื่องต้นแบบมีประสิทธิภาพเหนือกว่าการทดสอบด้วยแรงงานคนทั้งในด้าน ความแม่นย า
ความเสถียร และเวลาในการด าเนินการ ผลการทดสอบแสดงให้เห็นว่าเครื่องต้นแบบสามารถลดเวลาทดสอบ
ลงได้ประมาณ 42% และเพ่ิมความสม ่าเสมอของข้อมูลแรงดึงได้ถึง 65% เมื่อเทียบกับการวัดแบบแรงงานคน 
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ตำรำงท่ี 2 เปรียบเทียบค่าแรงดึงถุงเท้าระหว่างการวัดด้วยเครื่องต้นแบบและแรงงานคน 

วิธีกำรทดสอบ ค่ำแรงดึงเฉลี่ย (N) ส่วนเบี่ยงเบนมำตรฐำน (SD) เวลำทดสอบต่อคู่ (วินำที) 
เครื่องต้นแบบ 18.7 0.82 7 

แรงงานคน 17.8 2.3 12 

 

 
รูปที่ 5 กราฟเปรียบเทียบค่าแรงดึงเฉลี่ยของถุงเท้า 

 

รูปที่ 5 แสดงการเปรียบเทียบค่าแรงดึงเฉลี่ยของถุงเท้าที่ได้จากการทดสอบด้วยเครื่องต้นแบบและ
แรงงานคนโดยค่าเฉลี่ยของแรงดึงที่วัดได้จากเครื่องต้นแบบเท่ากับ 18.7  ± 0.82 นิวตัน ส่วนแรงงานคนให้
ค่าเฉลี่ย 17.8 ± 2.3 นิวตัน จะเห็นได้ว่าแท่งกราฟของเครื่องต้นแบบมีช่วงค่าความคลาดเคลื่อน (Error Bar)
สั้นกว่าอย่างชัดเจน แสดงถึงความเสถียรและความแม่นย าของระบบวัดแรงดึง นอกจากนี้ เครื่องต้นแบบยังใช้
เวลาในการทดสอบน้อยกว่าแรงงานคนเฉลี่ย 42% ซึ่งช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในกระบวนการควบคุมคุณภาพ
ผลิตภัณฑ์ถุงเท้าได้อย่างมีนัยส าคัญ 

3.3 กำรอภิปรำยผล 
จากผลการทดลอง พบว่าเครื่องต้นแบบสามารถท างานได้ตามวัตถุประสงค์ของการวิจัย โดยมีค่าความ

คลาดเคลื่อนเฉลี่ยต ่ากว่า ±3% และสามารถลดเวลาในการทดสอบได้เกือบครึ่งหนึ่ง สาเหตุที่ค่าการวัดมีความ
แม่นย าสูง เนื่องจากการใช้โหลดเซลล์ที่มีความไวสูง และระบบประมวลผลสัญญาณด้วยโมดูล HX711 ซึ่งลด
สัญญาณรบกวนได้ดี นอกจากนี้ การควบคุมการเคลื่อนที่ด้วยความเร็วคงที่ท าให้แรงดึงที่กระท าต่อถุงเท้ามี
เสถียรภาพ ส่งผลให้ค่าท่ีได้มีความน่าเชื่อถือ 

เมื่อเปรียบเทียบกับงานวิจัยที่เกี ่ยวข้อง เช่น (Mehta, 2023) ซึ่งได้พัฒนาเทคนิคการตรวจสอบ
คุณภาพสิ่งทอโดยใช้ระบบอัตโนมัติ พบว่าแนวทางการใช้เซนเซอร์โหลดเซลล์ในงานวิจัยนี้ให้ผลในทิศทาง
เดียวกัน คือลดความคลาดเคลื่อนจากแรงงานคนและเพิ่มความสามารถในการตรวจสอบเชิงปริมาณผลการ

0

5

10

15

20

25

เครื่องต้นแบบ แรงงานคน

ค่า
แร

งด
ึงเฉ

ลี่ย
 (N

)

วิธีการทดสอบ



วารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า (ปีท่ี 2 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2568)  

9 
 

JCEP : Journal of Cooperative Education Progress, Vol 2, No. 1, 2025 (January - June) 

พัฒนาเครื่องต้นแบบดังกล่าวจึงสามารถประยุกต์ใช้ได้ทั้งในภาคการผลิตจริง และในกิจกรรมการเรียนรู้เชิงสห
กิจศึกษาของนักศึกษาวิศวกรรมอัตโนมัติ เพ่ือฝึกฝนกระบวนการคิดเชิงออกแบบ (Design Thinking) และการ
พัฒนาเครื่องมืออัตโนมัติในระดับอุตสาหกรรม 4.0 

 
4. สรุปผล 

จากการด าเนินงานวิจัยเรื่อง “การพัฒนาเครื่องต้นแบบส าหรับวัดแรงดึงของถุงเท้าโดยใช้เซนเซอร์
โหลดเซลล์” พบว่าเครื่องต้นแบบที่พัฒนาขึ้นสามารถท างานได้ตามวัตถุประสงค์หลักทุกประการ โดยมี
สมรรถนะและประสิทธิภาพอยู่ในเกณฑ์ท่ีเหมาะสมต่อการใช้งานจริงในระดับอุตสาหกรรม ดังนี้ 

1. เครื่องต้นแบบสามารถตรวจวัดแรงดึงของถุงเท้าได้อย่างแม่นย า โดยมีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยไม่
เกิน ±3% เมื่อเทียบกับเครื่องมือมาตรฐาน 

2. การทดสอบด้วยเครื่องต้นแบบใช้เวลาเฉลี่ยเพียง 7 วินาทีต่อคู่ ลดระยะเวลาการตรวจสอบลงได้
ประมาณ 42% เมื่อเทียบกับการทดสอบด้วยแรงงานคน 

3. การประมวลผลแรงดึงด้วยระบบโหลดเซลล์และโมดูล HX711 ให้ค่าที่มีความสม ่าเสมอและเสถียร 
สามารถแสดงผลและบันทึกข้อมูลแรงดึงได้แบบเรียลไทม์ 

4. เครื่องต้นแบบมีความแข็งแรงและสะดวกต่อการประกอบหรือบ ารุงรักษา เนื่องจากใช้โครงสร้าง
อะลูมิเนียมโปรไฟล์ที่น ้าหนักเบาและสามารถปรับต าแหน่งหัวจับได้ 

5. ผลการพัฒนาเครื่องต้นแบบนี้สามารถน าไปประยุกต์ใช้ในกระบวนการควบคุมคุณภาพของโรงงาน
ถุงเท้า รวมถึงเป็นสื่อการเรียนรู้เชิงสหกิจศึกษาส าหรับนักศึกษาวิศวกรรมอัตโนมัติและหุ่นยนต์ เพื่อฝึกทักษะ
ด้านการออกแบบ การเขียนโปรแกรม และการบูรณาการระบบเซนเซอร์ในงานอุตสาหกรรม 
กล่าวโดยสรุป เครื่องต้นแบบที่พัฒนาขึ้นสามารถลดความคลาดเคลื่อนจากแรงงานคน เพิ่มความแม่นย าและ
ความรวดเร็วของกระบวนการตรวจสอบแรงดึงของถุงเท้า อีกทั้งยังสามารถต่อยอดสู่การพัฒนาเป็นเครื่องวัด
แรงดึงเชิงพาณิชย์หรือระบบตรวจสอบอัตโนมัติในสายการผลิตจริงได้ในอนาคต 
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บทคัดย่อ  

การพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบส าหรับขึ้นรูปชิ้นงานผ่านเครื่องฉีด จาก
เดิมพนักงานจะท าการใส่วัสดุลงไปในถังที่เตรียมส าหรับการขึ้นรูปชิ้นงานเลยในระหว่างใส่วัสดุนั้นอาจจะมีเศษ
วัสดุอ่ืน แปลกปลอมเข้าไป หรือใส่วัตถุดิบผิดพลาด เพ่ือเป็นการป้องกันผิดพลาดและการผลิตชิ้นงานที่ไม่ตรง
ตามความต้องการ จึงได้มีการพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบ เพื่อลดความผิดพลาดใน
การใส่วัสดุเข้าไปในถัง และป้องกันโอกาสชิ้นงานเสียหายจากกระบวนการผลิต โดยใช้ตัวตรวจจับแบบพร็อกซิ
มิตี้ตรวจจับสิ่งแปลกปลอม โดยจะมีไฟแสดงสถานะเปลี่ยนจากสีเขียวเป็นสีแดง และส่งเสียงออกมาเมื่อตรวจ
ไม่พบสิ่งแปลกปลอม และฝาถังจะเปิดเพ่ือให้ใส่วัสดุเข้าไป จากการทดสอบเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถัง
บรรจุวัตถุดิบ เป็นระยะเวลาหนึ่งสัปดาห์ ผลปรากฏว่าสามารถตรวจสอบสิงแปลกปลอมในวัตถุดิบที่ใช้ในการ
ขึ้นรูปชิ้นงานได้ และใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ ถูกต้องร้อยละ 90 ท าให้สามารถควบคุมคุณภาพสินค้าอัน
เนื่องมาจากการแปลกปลอมของวัสดุอ่ืนในวัตถุดิบได้ 

ค ำส ำคัญ: การปนเปื้อน,  สหกิจศึกษา, การตรวจจับวัตถุ, วัตถุดิบ, วัตถุท่ีไม่ต้องการ 
 

Abstract  
Development of a unwanted object detector in a raw material tank for molding 

workpieces through an injection machine. Originally, the workers would put the material into 
the hopper prepared for molding.  During the insertion of materials, there may be other 
unwanted materials or the wrong raw materials are inserted. Therefore, an unwanted object 
detector in the raw material tank has been developed to reduce the error of inserting 
material into the tank and prevent the possibility of damage to the workpiece in the 
production process.  Using a proximity detector to detect unwanted objects.  The indicator 
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light changes from green to red and emits a sound when no unwanted objects are detected, 
and the tank lid opens to allow the material to be inserted.  The test of the unwanted 
object detector in the raw material tank was carried out for a period of one week.  The 
results showed that unwanted object in the raw materials used to form the workpiece could 
be detected. It is 90% accurate, making it possible to control the quality of products due to 
the unwanted exchange of other materials in the raw materials. 

Keywords: Contamination, Cooperative education, Object Detection, Raw Materials, 
Unwanted Objects 

 
1.บทน ำ 

ในภาคอุตสาหกรรมการผลิตสมัยใหม่ การควบคุมคุณภาพ (Quality Control) ของวัตถุดิบถือเป็น
หัวใจส าคัญในการรักษาเสถียรภาพของกระบวนการผลิตและการส่งมอบผลิตภัณฑ์ที่เป็นไปตามข้อก าหนด
มาตรฐานที่เข้มงวด (Zingirian, 2021) และเพ่ือยืนยันความถูกต้องของวัสดุก่อนอนุญาตให้น าไปใส่ในถังบรรจุ 
(Ranieri, 1998) อย่างไรก็ตามมาตรการเหล่านี้มุ่งเน้นที่การควบคุมชนิดและปริมาณของวัตถุดิบเท่านั้น ปัญหา
ส าคัญที่ยังคงอยู่คือการขาดกลไกการตรวจสอบสิ่งแปลกปลอมที่ปะปนมากับเม็ดพลาสติก ซึ่งในทางปฏิบัติมัก
อาศัยการสังเกตการณ์ด้วยสายตาของพนักงานเป็นหลัก วิธีการนี้มีข้อจ ากัดด้านความแม่นย าสูงและมีความ
เสี่ยงต่อความผิดพลาดของมนุษย์ ท าให้มีโอกาสสูงที่ เศษโลหะจะปนเปื้อนเข้าไปในถังหลอม เมื่อสิ่ง
แปลกปลอมเหล่านี้ถูกหลอมรวมกับพลาสติก จะส่งผลให้ชิ้นงานสุดท้ายมีข้อบกพร่อง ไม่เป็นไปตามมาตรฐาน
และความต้องการของลูกค้าทันที ซึ่งตอกย ้าถึงความจ าเป็นเร่งด่วนในการยกระดับมาตรฐานการคัดกรอง
วัตถุดิบ 

การออกแบบและพัฒนา เครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบ โดยมีเป้าหมายหลักในการ
ตรวจจับและคัดกรอง เศษโลหะ ที่ปะปนมากับเม็ดพลาสติกก่อนที่วัตถุดิบจะเข้าสู่เครื่องหลอมเหลวการพัฒนา
เครื่องมือนี้ได้ประยุกต์ใช้เทคโนโลยีเซ็นเซอร์ โดยเลือกใช้ ตัวตรวจจับระยะใกล้ (Proximity Sensor) ซึ่งมี
ความสามารถในการตรวจจับวัตถุที่เป็นโลหะได้อย่างรวดเร็วและแม่นย า (Kishizada, 2022) การเลือกใช้
เทคโนโลยีที่เหมาะสมในการตรวจจับนี้เป็นพื้นฐานส าคัญในการลดความเสี่ยงของการปนเปื้อนในวงกว้างระบบ
ที่พัฒนาขึ้นนี้ถูกออกแบบให้ท างานร่วมกับการยืนยันตัวตนของพนักงานและวัตถุดิบ โดยหลังจากที่พนักงาน
ท าการสแกนบัตรและรหัส QR ที่ถูกต้อง ระบบจะท าการปลดล็อกถัง และเมื่อมีการใส่เม็ดพลาสติกเข้าไป หาก
เซ็นเซอร์ตรวจจับระยะใกล้ตรวจพบเศษโลหะในถัง ระบบจะท าการแจ้งเตือนด้วยเสียงและสัญญาณไฟทันที
เพ่ือให้พนักงานสามารถแก้ไขและน าเศษโลหะออกจากถังได้ก่อนด าเนินการต่อ การออกแบบนี้เป็นการเพ่ิม
ด่านความปลอดภัยที่ส าคัญในกระบวนการผลิต (Robinson, 2024), (Zalpour, 2020) เครื่องตรวจจับสิ่ง
แปลกปลอมนี้จึงไม่ได้เป็นเพียงเครื่องมือในการคัดกรองเท่านั้น แต่ยังช่วย ลดความเสี่ยงต่อความเสียหายของ
เครื่องจักร ลดของเสียของผลิตภัณฑ์ และเพ่ิมประสิทธิภาพของกระบวนการควบคุมคุณภาพและการ
ตรวจสอบย้อนกลับในอุตสาหกรรม โดยจากการทดสอบการท างานในสถานการณ์จริงเป็นเวลา 1 สัปดาห์
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(จ านวน 50 ครั้ง) ผลลัพธ์แสดงให้เห็นว่าเครื่องมือมี ความถูกต้องในการตรวจจับสูงถึงร้อยละ 90 ซึ่งบ่งชี้ถึง
ความพร้อมในการน าไปประยุกต์ใช้เพ่ือเสริมสร้างมาตรฐานความปลอดภัยและคุณภาพในสายการผลิตได้อย่าง
มีประสิทธิภาพการออกแบบและพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังวัตถุดิบ  ซึ่งคือเศษโลหะที่ปะปนมา
ในถังบรรจุเม็ดพลาสติก  ก่อนที่จะท าการหลอมเม็ดพลาสติกเพ่ือท าการขึ้นรูป  โดยใช้ตัวตรวจจับระยะใกล้
(Proximity Sensor)  เพ่ือตรวจจับโลหะที่ปะปนมาในเม็ดพลาสติก ดังรูปที่ 1   
 

 
รูปที่ 1 ถังใส่วัสดุ 

 
2. วิธีกำรทดลอง  

2.1 ข้อมูลที่ใช้ในกำรศึกษำ 
ถังเก็บวัสดุ  (Material tank) (Collotta, 2017), (Godoy, 2023), (Palovcak, 2020) เป็นภาชนะที่

ใช้ส าหรับบรรจุสารของเหลว ก๊าซ หรือของแข็ง เพ่ือจัดเก็บ เก็บรักษา ผสม แปรรูป หรือขนส่งได้อย่าง
ปลอดภัย วัสดุที่ใช้ท าถังมีความหลากหลายขึ้นอยู่กับประเภทของสารที่เก็บ เช่น พลาสติก เหล็ก หรือไฟเบอร์
กลาส หน้าที่และการใช้งานของถังเก็บวัสดุ (Garcia, 2024), (Ghali, 2014), (Haroun, 1980), (Kovalenko, 
2017), (Sotoodeh, 2024)  เช่น 1) กักเก็บของเหลว ก๊าซ หรือของแข็ง เพ่ือใช้ในภายหลัง เช่น ถังเก็บน ้าดื่ม
น ้าฝน น ้ามัน หรือก๊าซ 2) เป็นที่พักชั่วคราวส าหรับสารต่างๆ ก่อนน าไปก าจัดหรือขนส่งต่อไป  3) ใช้ใน
กระบวนการผลิตเพ่ือผสมสารเคมี หรือแปรรูปวัสดุ  ออกแบบมาเพ่ือป้องกันการรั่วไหล การปนเปื้อน และ
อันตรายจากสารเคมีอันตราย เช่น กรด ด่าง หรือสารไวไฟ  

วัสดุที่ใช้ท าถังที่นิยม ได้แก่ พลาสติก (PE) นิยมใช้ในถังเก็บน ้าทั่วไป เพราะมีความทนทาน น ้าหนัก
เบา และราคาไม่สูง สเตนเลส ใช้ในอุตสาหกรรมอาหาร และอุตสาหกรรมที่ต้องการความสะอาดทนทานต่อ
การกัดกร่อน  ไฟเบอร์กลาส (FRP) ใช้ส าหรับเก็บสารเคมี น ้า หรือของเหลวต่างๆ ในงานอุตสาหกรรม  
เหล็ก มักใช้ส าหรับถังขนาดใหญ่เพื่อเก็บน ้ามัน ก๊าซธรรมชาติเหลว หรือสารเคมีอ่ืนๆ  

ตัวตรวจจับโลหะ (Metal Detector) 
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ตัวตรวจจับโลหะ (Metal Detector) ส าหรับตรวจจับโลหะชนิดต่าง ๆ ที่อาจปะปนมากับวัตถุดิบนั้น
ใช้ตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัส (Proximity sensor) (Ye, 2020), (Guo, 2019) ซึ่งเป็นอุปกรณ์ที่ใช้ตรวจจับวัตถุ
ที่อยู่ใกล้เคียงโดยไม่ต้องสัมผัส อาศัยหลักการตรวจจับจากสนามไฟฟ้า หรือสนามแม่เหล็กที่ส่งออกมา เมื่อ
วัตถุเข้ามาในระยะตรวจจับ จะส่งสัญญาณไฟฟ้าออกมา ตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัส ถูกน าไปใช้งานอย่าง
แพร่หลายในอุตสาหกรรม เช่น การตรวจจับชิ้นงาน การนับจ านวน หรือการตรวจจับระดับน ้า นอกจากนี้ยังใช้
ในสมาร์ทโฟนเพ่ือปิดหน้าจอขณะสนทนา  โดยหลักการท างานจะเป็นตรวจจับโดยไม่มีการสัมผัส  ซึ่งตัว
ตรวจจับจะส่งสัญญาณออกไปและตรวจจับการเปลี่ยนแปลงเมื่อมีวัตถุเข้ามาในบริเวณท่ีก าหนด  จากนั้นจะท า
การแปลงข้อมูลเป็นสัญญาณไฟฟ้า  โดยระบบจะแปลงข้อมูลที่ตรวจจับได้ให้เป็นสัญญาณไฟฟ้าเพ่ือส่งต่อไปยัง
อุปกรณ์อ่ืน 

ประเภทหลักของตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัส  1) ตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัสแบบเหนี่ยวน า (Inductive 
Sensor) ใช้สนามแม่เหล็กความถี่สูง ตรวจจับได้ดีกับวัตถุที่เป็นโลหะ 2) ตัวตรวจับแบบไม่สัมผัสแบบความจุ
(Capacitive Sensor) ใช้หลักการตรวจจับประจุไฟฟ้า สามารถตรวจจับได้หลากหลายวัสดุ เช่น โลหะ
พลาสติก แก้ว หรือของเหลว  ตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัสนิยมน าไปใช้งานในอุตสาหกรรม น าไปใช้ตรวจจับ
ชิ้นงานที่ไม่สมบูรณ์ ตรวจจับความเร็วรอบ ตรวจนับจ านวนวัตถุ ตรวจจับระดับน ้าในถัง 

ในงานวิจัยนี้ใช้ตัวตรวจจับแบบไม่สัมผัสแบบเหนี่ยวน า ( Inductive Sensor) เนื่องจากต้องการ
ตรวจจับสิ่งแปลกปลอมที่เป็นโลหะท่ีปะปนอยู่ในเม็ดพลาสติก 

ระบบประมวลผล 
การประมวลผลแบบเวลาจริงจะท างานผ่านอาร์ดูโน่ (Arduino) (SF Barrett, 2022), (PD Minns, 

2013), (MR Idris, 2023) อาร์ดูโน่ คือ อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่สามารถเขียนโปรแกรมให้ท าตามค าสั่งได้ อาร์
ดูโน่เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR ที่มีการพัฒนาแบบ Open Source คือมีการเปิดเผยข้อมูลทั้ง
ด้านฮาร์ดแวร์ และซอฟต์แวร์ ที่คนทั่วไปสามารถน าไปพัฒนาต่อได้อย่างต่อเนื่อง การเขียนโปรแกรมนั้น
ใช้ Arduino IDE (B Evans, 2021) เป็นโปรแกรมที่ใช้ส าหรับการเขียนโปรแกรมควบคุม และสามารถท าการ
แปลงไฟล์ดังกล่าว  เพ่ือน าไปอัพโหลดลงยังบอร์ดอาร์ดูโน่  โดยเราสามารถท่ีจะเลือกใช้โปรแกรมแบบ online 
IDE หรือ desktop IDE ก็ได้ 

2.2 ขอบเขตพ้ืนที่ศึกษา 
 บริษัท เอ็นเอ็มบี-มินีแบ ไทย จ ากัด (โรงงานลพบุรี) 

2.3 ขั้นตอนการด าเนินงาน 
 1. เก็บข้อมูลประเด็นปัญหา 
 2. ตั้งสมมติฐานการท างาน 

 3. ออกแบบเครื่องตามสมมติฐาน 
 4. ท าการสร้างเครื่องตามการออกแบบ และเขียนโปรแกรม 
 5. ทดสอบประสิทธิภาพและแก้ไข 
2.4 ขั้นตอนปฏิบัติงาน 

https://www.google.com/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B9%80%E0%B8%AB%E0%B8%99%E0%B8%B5%E0%B9%88%E0%B8%A2%E0%B8%A7%E0%B8%99%E0%B8%B3+%28Inductive+Sensor%29&sca_esv=914fe052c10d68ce&sxsrf=AE3TifOQPpFa1Cjwev_BWdHegPT3lqan7A%3A1760873070319&source=hp&ei=bsr0aMXLEbGdg8UPl4SnqQ8&iflsig=AOw8s4IAAAAAaPTYfmPGyFXh43x3D-o0ZdMDXsDAe3s7&oq=proximity+sensor&gs_lp=Egdnd3Mtd2l6IhBwcm94aW1pdHkgc2Vuc29yKgIIADIKECMYgAQYJxiKBTIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABEi2clDzDljNVHABeACQAQCYAecBoAGBDqoBBjEwLjQuMrgBAcgBAPgBAZgCEaACow6oAgrCAg0QIxiABBgnGIoFGOoCwgIPECMYgAQYExgnGIoFGOoCwgIHECMYJxjqAsICBBAjGCfCAgQQABgDwgILEAAYgAQYsQMYgwHCAg4QABiABBixAxiDARiKBcICCxAuGIAEGLEDGIMBwgIIEAAYgAQYsQPCAg4QLhiABBixAxiDARiKBcICCBAuGIAEGNQCwgIFEC4YgASYAwXxBVwQaSHSaSfykgcGMTEuNC4yoAfpaLIHBjEwLjQuMrgHng7CBwY1LjExLjHIBxY&sclient=gws-wiz&ved=2ahUKEwiSltC2k7CQAxVIrVYBHcC4AEEQgK4QegYIAQgAEBM
https://www.google.com/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B9%80%E0%B8%AB%E0%B8%99%E0%B8%B5%E0%B9%88%E0%B8%A2%E0%B8%A7%E0%B8%99%E0%B8%B3+%28Inductive+Sensor%29&sca_esv=914fe052c10d68ce&sxsrf=AE3TifOQPpFa1Cjwev_BWdHegPT3lqan7A%3A1760873070319&source=hp&ei=bsr0aMXLEbGdg8UPl4SnqQ8&iflsig=AOw8s4IAAAAAaPTYfmPGyFXh43x3D-o0ZdMDXsDAe3s7&oq=proximity+sensor&gs_lp=Egdnd3Mtd2l6IhBwcm94aW1pdHkgc2Vuc29yKgIIADIKECMYgAQYJxiKBTIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABEi2clDzDljNVHABeACQAQCYAecBoAGBDqoBBjEwLjQuMrgBAcgBAPgBAZgCEaACow6oAgrCAg0QIxiABBgnGIoFGOoCwgIPECMYgAQYExgnGIoFGOoCwgIHECMYJxjqAsICBBAjGCfCAgQQABgDwgILEAAYgAQYsQMYgwHCAg4QABiABBixAxiDARiKBcICCxAuGIAEGLEDGIMBwgIIEAAYgAQYsQPCAg4QLhiABBixAxiDARiKBcICCBAuGIAEGNQCwgIFEC4YgASYAwXxBVwQaSHSaSfykgcGMTEuNC4yoAfpaLIHBjEwLjQuMrgHng7CBwY1LjExLjHIBxY&sclient=gws-wiz&ved=2ahUKEwiSltC2k7CQAxVIrVYBHcC4AEEQgK4QegYIAQgAEBM
https://www.google.com/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%84%E0%B8%B2%E0%B8%9B%E0%B8%B2%E0%B8%8B%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%B5%E0%B8%9F+%28Capacitive+Sensor%29&sca_esv=914fe052c10d68ce&sxsrf=AE3TifOQPpFa1Cjwev_BWdHegPT3lqan7A%3A1760873070319&source=hp&ei=bsr0aMXLEbGdg8UPl4SnqQ8&iflsig=AOw8s4IAAAAAaPTYfmPGyFXh43x3D-o0ZdMDXsDAe3s7&oq=proximity+sensor&gs_lp=Egdnd3Mtd2l6IhBwcm94aW1pdHkgc2Vuc29yKgIIADIKECMYgAQYJxiKBTIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABEi2clDzDljNVHABeACQAQCYAecBoAGBDqoBBjEwLjQuMrgBAcgBAPgBAZgCEaACow6oAgrCAg0QIxiABBgnGIoFGOoCwgIPECMYgAQYExgnGIoFGOoCwgIHECMYJxjqAsICBBAjGCfCAgQQABgDwgILEAAYgAQYsQMYgwHCAg4QABiABBixAxiDARiKBcICCxAuGIAEGLEDGIMBwgIIEAAYgAQYsQPCAg4QLhiABBixAxiDARiKBcICCBAuGIAEGNQCwgIFEC4YgASYAwXxBVwQaSHSaSfykgcGMTEuNC4yoAfpaLIHBjEwLjQuMrgHng7CBwY1LjExLjHIBxY&sclient=gws-wiz&ved=2ahUKEwiSltC2k7CQAxVIrVYBHcC4AEEQgK4QegYIAQgAEBU
https://www.google.com/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%84%E0%B8%B2%E0%B8%9B%E0%B8%B2%E0%B8%8B%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%B5%E0%B8%9F+%28Capacitive+Sensor%29&sca_esv=914fe052c10d68ce&sxsrf=AE3TifOQPpFa1Cjwev_BWdHegPT3lqan7A%3A1760873070319&source=hp&ei=bsr0aMXLEbGdg8UPl4SnqQ8&iflsig=AOw8s4IAAAAAaPTYfmPGyFXh43x3D-o0ZdMDXsDAe3s7&oq=proximity+sensor&gs_lp=Egdnd3Mtd2l6IhBwcm94aW1pdHkgc2Vuc29yKgIIADIKECMYgAQYJxiKBTIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABEi2clDzDljNVHABeACQAQCYAecBoAGBDqoBBjEwLjQuMrgBAcgBAPgBAZgCEaACow6oAgrCAg0QIxiABBgnGIoFGOoCwgIPECMYgAQYExgnGIoFGOoCwgIHECMYJxjqAsICBBAjGCfCAgQQABgDwgILEAAYgAQYsQMYgwHCAg4QABiABBixAxiDARiKBcICCxAuGIAEGLEDGIMBwgIIEAAYgAQYsQPCAg4QLhiABBixAxiDARiKBcICCBAuGIAEGNQCwgIFEC4YgASYAwXxBVwQaSHSaSfykgcGMTEuNC4yoAfpaLIHBjEwLjQuMrgHng7CBwY1LjExLjHIBxY&sclient=gws-wiz&ved=2ahUKEwiSltC2k7CQAxVIrVYBHcC4AEEQgK4QegYIAQgAEBU
https://www.google.com/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B9%80%E0%B8%AB%E0%B8%99%E0%B8%B5%E0%B9%88%E0%B8%A2%E0%B8%A7%E0%B8%99%E0%B8%B3+%28Inductive+Sensor%29&sca_esv=914fe052c10d68ce&sxsrf=AE3TifOQPpFa1Cjwev_BWdHegPT3lqan7A%3A1760873070319&source=hp&ei=bsr0aMXLEbGdg8UPl4SnqQ8&iflsig=AOw8s4IAAAAAaPTYfmPGyFXh43x3D-o0ZdMDXsDAe3s7&oq=proximity+sensor&gs_lp=Egdnd3Mtd2l6IhBwcm94aW1pdHkgc2Vuc29yKgIIADIKECMYgAQYJxiKBTIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABDIFEAAYgAQyBRAAGIAEMgUQABiABEi2clDzDljNVHABeACQAQCYAecBoAGBDqoBBjEwLjQuMrgBAcgBAPgBAZgCEaACow6oAgrCAg0QIxiABBgnGIoFGOoCwgIPECMYgAQYExgnGIoFGOoCwgIHECMYJxjqAsICBBAjGCfCAgQQABgDwgILEAAYgAQYsQMYgwHCAg4QABiABBixAxiDARiKBcICCxAuGIAEGLEDGIMBwgIIEAAYgAQYsQPCAg4QLhiABBixAxiDARiKBcICCBAuGIAEGNQCwgIFEC4YgASYAwXxBVwQaSHSaSfykgcGMTEuNC4yoAfpaLIHBjEwLjQuMrgHng7CBwY1LjExLjHIBxY&sclient=gws-wiz&ved=2ahUKEwiSltC2k7CQAxVIrVYBHcC4AEEQgK4QegYIAQgAEBM
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2.4.1 การทดสอบประสิทธิภาพตู้ควบคุม 
ในการทดสอบนั้นจะเริ่มต้นด้วยท าการทดสอบตู้คอนโทรลหลังจากติดตั้งโปรแกรมแล้ว ในการทดสอบ

นั้นหลังจากท่ีท าการเปิดระบบแล้วไฟแสดงสถานะสีเขียวหน้าตู้จะติด เพ่ือแสดงว่าตู้คอนโทรลก าลังท างานอยู่  
ส่วนไฟสีแดงจะติดและส่งเสียงเตือนออกมาในกรณีที่เซนเซอร์ตรวจไม่พบวัตถุดิบ และเมื่อกดปุ่มรีเซ็ตเสียงจะ
หายไปแต่ไฟแสดงสถานะสีแดงยังจะแสดงอยู่ 

 

 
รูปที ่2 การทดสอบตู้คอนโทรล 

 
2.4.2 การทดสอบประสิทธิภาพถังบรรจุวัตถุดิบ 
ท าการทดสอบการท างานของตัวล็อคฝาถังขณะที่ตัวล็อคนั้นท าการล็อคอยู่จะแสดงไฟสีเขียวและเมื่อ

สแกนบาร์โค้ดตัวล็อคจะแสดงไฟสีแดงจึงจะสามารถท าการเปิดฝาถังได้ 
 

 
รูปที ่3 การทดสอบถังบรรจุวัตถุดิบ 
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รูปที ่4 การทดสอบถังบรรจุวัตถุดิบ 

 
3. ผลกำรทดลองและอภิปรำยผล  

การพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบประสบความส าเร็จในการบรรลุ
วัตถุประสงค์หลัก เครื่องมือนี้สามารถ ลดความผิดพลาดในการปนเปื้อนของสิ่งแปลกปลอม (เศษโลหะ) ใน
วัตถุดิบได้อย่างชัดเจน ซึ่งส่งผลโดยตรงต่อการ ลดโอกาสการเกิดชิ้นงานเสีย ในกระบวนการผลิต โดยจากการ
ทดสอบจริง 50 ครั้ง ตลอด 1 สัปดาห์ พบว่าระบบมีความ ถูกต้องในการท างานสูงถึงร้อยละ 90 ซึ่งช่วยให้การ
ควบคุมคุณภาพสินค้าดีขึ้นมาก อย่างไรก็ตามโครงการยังคงมีประเด็นที่ต้องพัฒนาต่อเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ
สูงสุด ปัญหาด้านฮาร์ดแวร์ ที่พบคือการติดตั้งตู้ควบคุมมีข้อจ ากัดด้านพ้ืนที่ ท าให้ฝาถังบรรจุวัตถุดิบเปิดได้ไม่
สุดเนื่องจากติดกับ Circuit Breaker ซึ่งได้แก้ไขโดยการปรับต าแหน่งแผ่นยึดแล้ว ขณะที่ปัญหาด้าน
ประสิทธิภาพการตรวจจับ พบว่าความถูกต้องยังไม่ถึงร้อยละ 100 เนื่องจากขีดจ ากัดของ ตัวตรวจจับแบบไม่
สัมผัส (Proximity Sensor) เพียงตัวเดียวไม่สามารถครอบคลุมพ้ืนที่การตรวจจับได้ทั่วถึงทั้งถัง ดังนั้นจึงมี
ข้อเสนอแนะให้ เพ่ิมจ านวนตัวตรวจจับ เพื่อให้การคัดกรองสมบูรณ์ยิ่งขึ้น นอกจากนี้ การตรวจจับควรท าก่อน
ใส่วัตถุดิบลงในถัง เนื่องจากหากตรวจพบสิ่งแปลกปลอมหลังจากวัตถุดิบถูกเทลงไปแล้ว จะท าให้กระบวนการ
ค้นหาและก าจัดสิ่งแปลกปลอมมีความซับซ้อนและใช้เวลานาน 

 
4. สรุปผล 

การพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบ เป็นการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีอัตโนมัติ
และเซนเซอร์ เพ่ือช่วยยกระดับมาตรฐานการผลิต และความปลอดภัยของกระบวนการผลิต สามารถลดต้นทุน
ระยะยาว และสร้างความเชื่อมั่นให้กับผู้บริโภค โดยการออกแบบระบบให้มีความเหมาะสมกับลักษณะของ
วัตถุดิบและประเภทของสิ่งแปลกปลอม จึงเป็นสิ่งส าคัญที่ต้องพิจารณาในการพัฒนาเครื่องดังกล่าว 

3.2 ความพึงพอใจของสถานประกอบการต่อโครงงาน / งานประจ าอันเนื่องมาจากคุณภาพของ
ผลงานที่น าไปใช้ประโยชน์ได้  หรือมีศักยภาพในการน าไปใช้ประโยชน์ได้อย่างเป็นรูปธรรมในสถาน
ประกอบการ  

ในการพัฒนาเครื่องตรวจจับสิ่ งแปลกปลอมในถังบรรจุวัตถุดิบนั้น  เป็นประโยชน์ต่อสถาน
ประกอบการและพนักงาน ท าให้การท างานของพนักงานมีความสะดวกมากยิ่งขึ้น ลดข้อผิดพลาดจากการ
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ปะปนของสิ่งแปลกปลอม การท างานของพนักงานเป็นไปในทิศทางเดียวกัน การถ่ายทอดวิธีการท างานสู่
พนักงานใหม่สามารถเรียนรู้ได้รวดเร็วขึ้น  ส่งผลให้การผลิตและการควบคุมคุณภาพของการผลิตมี
ประสิทธิภาพมากขึ้น 

 
5. กิตติกรรมประกำศ  

การจัดท าโครงงาสหกิจศึกษาและการท างานที่ได้รับมอบหมายนั้น  ได้ความอนุเคราะห์จาก บริษัท
เอ็นเอ็มบี-มินีแบ ไทย จ ากัด ที่ได้ให้การสนับสนุนด้านอุปกรณ์เครื่องมือช่าง การเอ้ือเฟ้ือสถานที่ในไลน์การ
ผลิตให้เข้าไปท าการเก็บข้อมูล ทั้งข้อมูลที่ได้จากการสอบถามจากพนักงานหน้าเครื่อง การเก็บข้อมูลเกี่ยวกับ
เครื่องจักร และการตรวจสอบชิ้นงานให้เป็นไปตามมาตรฐานของลูกค้า โดยมีหัวหน้างานและพนักงานที่
ปรึกษาให้ค าแนะน าเป็นอย่างดี ท าให้การด าเนินงานเป็นไปได้อย่างราบรื่น อีกท้ังทางสถานประกอบการณ์ได้มี
การแนะน าแนวทางในการประกอบอาชีพในอนาคต ท าให้ได้รับประสบการณ์จากการท างาน การเรียนรู้สิ่ง
ใหม่ๆ ได้น าเอาความรู้ในภาคทฤษฎีมาปรับใช้ได้ 
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บทคัดย่อ 
ผลการศึกษาแบ่งออกเป็น 4 ระยะตามวัตถุประสงค์ คือ 1) ผู้ศึกษาน าองค์ความรู้เดิมจากการเผยแพร่

ผลงานการตีพิมพ์บทความวิชาการ และการสร้างต้นแบบนวัตกรรมสื่อดิจิทัล มาสังเคราะห์ ต่อยอดเป็นองค์
ความรู้ใหม่ 2) ผลการออกแบบพัฒนาเป็นสื่อดิจิทัลการเรียนรู้รูปแบบ Presentation ผ่านการใช้แพลตฟอร์ม
การน าเสนอออนไลน์ (Presentation Platform) 3) ผลการพัฒนาศักยภาพตนเองผ่านการเข้ารับการฝึกอบรม
การเรียนรู้จากสถานการณ์จริง การถ่ายทอดองค์ความรู้และสื่อสารด้านการน าเสนอ  แบบประเมินความพึง
พอใจการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ (ด้านทักษะการเป็นวิทยากร) มีระดับความพึงพอใจมากที่สุด 
โดยมีค่าเฉลี่ย เท่ากับ 4.72 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน เท่ากับ 0.01 และ 4) ผลการพัฒนานวัตกรสื่อดิจิทัลและ 
AI ของผู้ เข้ารับบริการ พบว่า มีการเพ่ิมขึ้นของระดับความรู้ ความเข้าใจเกี่ยวกับเทคโนโลยี Virtual 
Production และ AI 

ค ำส ำคัญ: สหกิจศึกษา, สื่อดิจิทัลการเรียนรู้, ห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน, นวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI     
อุตสาหกรรมสร้างสรรค์  

 
Abstract 

 This study aimed to: (1) extend academic knowledge from project-based courses 
towards the development of new knowledge for creative work in enterprises; (2) develop 
Learning Digital Media for Virtual Media Lab; (3) enhance the instructional skills of 
cooperative education students; and (4) foster digital media and AI innovation competencies 
among participants. The methodology integrated the System Approach with the design of 
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operational processes based on the NEW Model framework. The sample group consisted of 
cooperative education students and participants of the Virtual Media Lab. The results of the 
study were divided into four phases in accordance with the objectives: Learners synthesized 
and extended existing knowledge from published academic articles and prototype digital 
media innovations into new knowledge creation. The development outcomes resulted in 
digital learning media in the form of presentations utilizing an online presentation platform. 
The development of students’ potential was achieved through real-world training, 
knowledge transfer, and presentation communication. The satisfaction assessment of training 
in skill and capacity development (specifically in instructional skills) indicated the highest 
level of satisfaction, with a mean score of 4.72 and a standard deviation of 0.01. The 
development of digital media and AI innovator competencies among participants showed an 
increased level of knowledge and understanding of Virtual Production and AI technologies. 

Keywords: Cooperative Education, Learning Digital Media, Virtual Media Lab, Digital Media 
and AI Innovators, Creative Industry  

 

1. บทน ำ  
ในยุคที่เทคโนโลยีดิจิทัลเข้ามามีบทบาทส าคัญอุตสาหกรรมสื่อสร้างสรรค์ (Creative Industries)

ก าลังขยายตัวอย่างต่อเนื่อง ซึ่งเห็นได้จากการลงทุนในเทคโนโลยีเสมือนจริง (Augmented Reality: AR 
/Virtual Reality: VR) เพ่ือสนับสนุนการด าเนินงานในภาคธุรกิจหลากหลายด้าน รวมถึงการใช้งาน
เทคโนโลยีVirtual Production อย่างแพร่หลายในอุตสาหกรรมคอนเทนต์สร้างสรรค์ อาทิ ภาพยนตร์ โฆษณา
เกม แอนิเมชัน และอีเวนต์ อย่างไรก็ตามส านักงานส่งเสริมเศรษฐกิจสร้างสรรค์ หรือ CEA ได้ระบุว่าบุคลากร
ไทยจ านวนมากยังขาดความรู้ ความเข้าใจ และทรัพยากรที่จ าเป็น เช่น พ้ืนที่สร้างสรรค์ อุปกรณ์ผลิตคอน
เทนต์และการบริการในโลกเสมือนจริง เนื่องจากเทคโนโลยีดังกล่าวมีความซับซ้อนและต้องใช้เงินลงทุนสูง ท า
ให้การเข้าถึงเครื่องมือเหล่านี้เป็นไปได้ยาก ส่งผลให้เกิดข้อจ ากัดในการพัฒนาทักษะและการสร้างผลงาน
นวัตกรรมใหม่ (ส านักงานส่งเสริมเศรษฐกิจสร้างสรรค์ , 2566) ห้องปฏิบัติสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual 
Media Lab) จึงได้รับการพัฒนาเพ่ือเป็นพ้ืนที่ยกระดับคอนเทนต์สร้างสรรค์ไทย ผ่านการผสานศาสตร์ศิลป์
และเทคโนโลยี ส่งเสริมการพัฒนาทักษะความคิดสร้างสรรค์สู่เศรษฐกิจดิจิทัลและเศรษฐกิจโลกเสมือน 
(Reskill and Upskill) (ส านักงานส่งเสริมเศรษฐกิจสร้างสรรค์, 2566) 

ขณะเดียวกันแนวโน้มเทคโนโลยีเชิงกลยุทธ์มีการเปลี่ยนแปลงอย่างต่อเนื่อง โดยเฉพาะอย่างยิ่ง
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) ที่พัฒนาความสามารถจนเทียบเท่ามนุษย์ในหลาย
ด้าน และก าลังกลายเป็นเครื่องมือส าคัญในการเพ่ิมศักยภาพของมนุษย์ (เกรียงไกร , 2567) สื่อดิจิทัลการ
เรียนรู้ (Digital Learning Media) ไม่ใช่เป็นเพียงแค่เครื่องมือส าหรับการน าเสนอเนื้อหา แต่เป็นกระบวนการ
เรียนรู้โดยใช้เทคโนโลยีดิจิทัลเป็นเครื่องมือสนับสนุนเพ่ิมประสิทธิภาพ และเป็นปัจจัยในการช่วยพัฒนาทักษะ
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ในการเรียนรู้และพัฒนาตนเอง (วิชัย , 2562) นวัตกร (Innovator) บุคคลที่มีความสามารถในการคิดค้น
แนวคิด กระบวนการ รวมทั้งต่อยอดจากสิ่งเดิมที่มีอยู่แล้วในการสร้างสรรค์นวัตกรรม (University Lab 
Partners, 2019), (Titima Deeboonmee Na Chumphae, 2021) โดย เกรียงไกร พละสนธิ และ พงศกร
พรวีรสุนทร (2567) กล่าวว่า การรู้เท่าทันนวัตกรรมสื่อดิจิทัลร่วมกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (Digital 
Media Innovation with AI Literacy) ประกอบด้วย 4 ด้าน ได้แก่ 1) การเข้าถึงอย่างมีความรู้ 2) การเข้าใจ
ในการประยุกต์ใช้งาน 3) การสร้างและการประเมิน และ 4) การมีปฏิสัมพันธ์อย่างมีจริยธรรม 

จากความเป็นมาและความส าคัญ การพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้มีความส าคัญ เนื่องจากอุตสาหกรรม
สื่อสร้างสรรค์ก าลังเผชิญกับความท้าทายจากข้อจ ากัดด้านความรู้และทรัพยากร ซึ่งมีบทบาทส าคัญในการ
ขับเคลื่อนภาคธุรกิจหลากหลายด้าน การส่งเสริมความเป็นนวัตกรสื่อดิจิทัลควบคู่กับการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์จึงเป็นกลไกในการยกระดับศักยภาพของบุคลากร โดยการพัฒนาทักษะการรู้เท่าทันนวัตกรรม
สื่อดิจิทัลร่วมกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ทั้ง 4 ด้าน จะช่วยให้ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการสามารถพัฒนา
ตนเองและต่อยอดความคิดสร้างสรรค์ ห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) จึงมี
บทบาทส าคัญเป็นพ้ืนที่ส าหรับการพัฒนาทักษะ เป็นแรงผลักดัน (Springboard) ในการก้าวสู่โลกเสมือนและ
เพ่ิมขีดความสามารถในการแข่งขันของอุตสาหกรรมคอนเทนต์สร้างสรรค์ ในบริบทของต าแหน่ง เจ้าหน้าที่
ปฏิบัติงานประจ าห้อง Virtual Media Lab มีบทบาทส าคัญในให้บริการความรู้ทางวิชาการแก่ผู้เข้ารับบริการ
ทางวิชาการเข้ามาเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการ รวมถึงการสนับสนุนการจัดกิจกรรม ถ่ายทอดองค์ความรู้ และ
ส่งเสริมการใช้สื่อดิจิทัลเพ่ือการเรียนรู้ที่เกี่ยวข้อง ให้สอดคล้องกับอุตสาหกรรม Creative Content ที่มุ่งเน้น
การถ่ายทอดข้อมูลผ่านการสื่อสารอย่างสร้างสรรค์ โครงงานนี้จึงเป็นการพัฒนาและส่งเสริมทักษะให้สามารถ
ตอบโจทย์ต่อการเปลี่ยนแปลงของอุตสาหกรรมสื่อสร้างสรรค์ ซึ่งสอดคล้องกับพันธกิจของส านักงานส่งเสริม
เศรษฐกิจสร้างสรรค์ในการพัฒนาคน (Creative People) เศรษฐกิจสร้างสรรค์ (Creative Economy) และ
ผู้ประกอบการในอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ (Creative Industries) 

ดังนั้นงานวิจัยนี้มุ่งเน้นการพัฒนาคู่มือปฏิบัติงานส าหรับ เครื่องปรับระนาบเหล็กแผ่นด้วย
แม่เหล็กไฟฟ้า (EMSS) ซึ่งเป็นเครื่องจักรน าเข้าที่ใช้ในกระบวนการผลิตตัวถังรถยนต์ เนื่องจากคู่มือเดิมเป็น
ภาษาต่างประเทศ ท าให้พนักงานใหม่เรียนรู้ได้ช้าและส่งผลกระทบต่อประสิทธิภาพการผลิต คู่มือฉบับพัฒนา
ใหม่นี้ได้อธิบายหลักการท างานและระบบควบคุม (HMI/Software) อย่างชัดเจน ผลลัพธ์จากการทดสอบ
ยืนยันว่าคู่มือช่วย เพิ่มประสิทธิภาพการท างานและลดเวลาการเรียนรู้ ของพนักงานได้อย่างมีนัยส าคัญ ควบคู่
ไปกับการต่อยอดองค์ความรู้ทางวิชาการและการพัฒนาทักษะดิจิทัลในด้านต่าง ๆ 
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2. วิธีกำรทดลอง  
2.1 วิธีการด าเนินงาน และการวิเคราะห์ 
กลุ่มศึกษา คือ นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษา และ ผู้เข้ารับบริการห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลก

เสมือน ส านักงานส่งเสริมเศรษฐกิจสร้างสรรค์ (องค์การมหาชน) การพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับ
ห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน ด้วยการส่งเสริมความเป็นนวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI เพ่ือมุ่งสู่
อุตสาหกรรมสร้างสรรค์ นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาได้บูรณาการทฤษฎีเชิงระบบ (System Approach) 
กับการออกแบบวิธีการด าเนินงานแนวคิดแบบ NEW Model ดังรูปที่ 1 
 

 
รูปที่ 1 รูปแบบ NEW Model 

 
จากรูปที่ 1 แสดงรูปแบบ NEW Model นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาได้บูรณาการทฤษฎีเชิงระบบ 

(System Approach) ประกอบด้วย (1) ปัจจัยน าเข้า (Input) (2) กระบวนการ (Process) (3) ผลลัพธ์ 
(Output) (4) ข้ อ มู ล ป้ อ น ก ลั บ  (Feedback) เ พ่ื อ มุ่ ง สู่  (5) ผ ล ลั พ ธ์ แ ล ะคุ ณ ค่ า  (Outcome) แ ล ะ  
(6) ผลกระทบ (Impact) ดังนี้ 
  1)  ปัจจัยน าเข้า (Input) 
   1.1) นักศึกษาสหกิจศึกษา (Cooperative Education Student) นักศึกษาที่ลงทะเบียนเรียน
รายวิชาสหกิจศึกษา มีองค์ความรู้ พ้ืนฐานเกี่ยวกับสื่อดิจิทัล (Digital Media) มีความสามารถในการใช้
เทคโนโลยีและเครื่องมือดิจิทัล (Digital Skills) และน าองค์ความรู้วิชาการทั้งทางภาคทฤษฎีและปฏิบัติ ที่ได้
จากการศึกษาในหลักสูตรน ามาประยุกต์ใช้ปฏิบัติงานจริงในสถานประกอบการ มีความใฝ่รู้กระตือรือร้น พร้อม
รับการเรียนรู้สิ่งใหม่ ๆ 
   1.2) อาจารย์ที่ปรึกษาสหกิจศึกษา (Cooperative Education Advisor) มีบทบาทหน้าที่ดูแล
นักศึกษาสหกิจศึกษา ให้ค าแนะน า แนะแนวทางการเรียนรู้  นิ เทศศึกษา เพ่ือช่วยให้นั กศึกษา  
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สหกิจศึกษา สามารถบูรณาการองค์ความรู้ทางทฤษฎีกับการปฏิบัติจริงในสถานประกอบการ และประเมินผล
ปฏิบัติงานสหกิจศึกษา 
   1.3) สถานประกอบการ (Work Place) สถานที่ฝึกปฏิบัติงานจริง แหล่งความรู้เพ่ิมพูนทักษะแก่
นักศึกษาสหกิจศึกษา ที่ช่วยให้นักศึกษาได้รับประสบการณ์ตรงจากการปฏิบัติงานจริง 
   1.4) พนักงานที่ปรึกษาสหกิจศึกษา (Staff Advisor of Cooperative Education) บุคคลที่
สถานประกอบการการมอบหมายให้ท าหน้าที่ดูแลฝึกอบรม และให้ค าปรึกษาการปฏิบัติงานกับนักศึกษาสหกิจ
ศึกษา  
   1.5) การเรียนรู้ผ่านหลักสูตรออนไลน์ (E-Learning) การเสริมสร้างองค์ความรู้และพัฒนาทักษะ
ของนักศึกษาสหกิจศึกษาที่เก่ียวข้องกับอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ เข้าถึงแหล่งเรียนรู้ได้อย่างอิสระ ไม่จ ากัดเวลา
และสถานที ่
   1.6) การเรียนรู้จากสถานการณ์จริง (Experiential Training) การเรียนรู้ที่เปิดโอกาสให้นักศึกษา
สหกิจศึกษาได้รับองค์ความรู้และประสบการณ์ตรงจากการปฏิบัติงานจริงจากผู้เชี่ยวชาญในอุตสาหกรรม ซึ่ง
ช่วยให้สามารถพัฒนาทักษะ 
   1.7) สภาพแวดล้อมทางการท างาน (Working Environment) ประกอบด้วยห้องปฏิบัติการสื่อ
ดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) ได้รับการออกแบบให้เป็นพ้ืนที่เอ้ือต่อการสนับสนุนพัฒนาทักษะ
ความคิดสร้างสรรค์ เพ่ิมและพัฒนาทักษะแรงงานสร้างสรรค์ (Upskill/Reskill) สร้างตัวอย่าง และเป็น
แรงผลักดันให้อุตสาหกรรม (Showcases & Springboard) พัฒนา Creative Contents Ecosystem ด้วย
อุปกรณ์สตูดิโอ Virtual Production Set และ Metaverse Unit 
   1.8) อุปกรณ์สตูดิโอและซอฟแวร์ (Studio Equipment and Software) 
    1.8.1) อุปกรณ์สตูดิโอ (Studio Equipment) ประกอบด้วย (1) Virtual Production 
Unit (2) Metaverse Unit (3) Camera Unit (4) Lighting Unit (5) Sound Unit  
    1.8.2) ซอฟแวร์ (Software) 
  2) ก ร ะ บ ว น ก า ร  NEW Model (NEW Model Process) ป ร ะ ก อ บ ด้ ว ย  3 ก ร ะ บ ว น ก า ร  
(1)  N – Networking (2)  E – Enhancing (3)  W – Working ดังนี้ 
   2.1) N – Networking (การสร้างเครือข่าย) ความร่วมมือระหว่างสถานประกอบการ หน่วยงาน
ภาครัฐ เอกชน และสถานบันการศึกษา ซึ่งการท างานร่วมกันของหน่วยงานภาคต่าง ๆ สามารถช่วยส่งเสริมใน
การแลกเปลี่ยนองค์ความรู้ การพัฒนาทักษะ โอกาสให้กับบุคคลากรที่เกี่ยวข้อง เพ่ือเสริมสร้างเครือข่าย
สนับสนุนที่เอ้ือต่อการพัฒนาอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ และต่อยอดศักยภาพให้เกิดระบบนิเวศการสร้างงาน
สร้างอาชีพต่ออุตสาหกรรม (Creative Content Ecosystem) 
   2.2) E – Enhancing (การส่งเสริม) การพัฒนาทักษะของนักศึกษาสหกิจศึกษา ผ่านการศึกษา
ค้นคว้าองค์ความรู้ด้วยตนเอง จากแหล่งข้อมูลที่หลากหลาย ตามการมอบหมายงานของพนักงานที่ปรึกษาสห
กิจศึกษา เช่น การเรียนรู้ผ่านหลักสูตรออนไลน์ (E-Learning) การเรียนรู้จากสถานการณ์จริง (Experiential 
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Training) หรือการต่อยอดองค์ความรู้เดิมสู่การพัฒนาองค์ความรู้ใหม่ ซึ่งช่วยให้นักศึกษาสหกิจศึกษาสามารถ
เข้าถึงองค์ความรู้เฉพาะทาง และพัฒนาทักษะให้ตรงตามความต้องการของงานที่มอบหมาย 
   2.3)  W – Working (การท างาน) นักศึกษาสหกิจศึกษาน าองค์ความรู้ทั้งหมดไปประยุกต์ใช้กับ
การปฏิบัติงานจริงในสถานประกอบการ โดยได้รับมอบหมายโจทย์และบทบาท จากพนักงานที่ปรึกษาสหกิจ
ศึกษา ให้ท าหน้าที่วิทยากรบริการความรู้ทางวิชาการเกี่ยวกับเทคโนโลยี Virtual Production และ AI แก่ผู้
เข้ารับบริการทางวิชาการ ที่เข้ามาเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) ซึ่ง
ช่วยให้นักศึกษาสหกิจศึกษาได้ฝึกฝนทักษะการเป็นวิทยากรถ่ายทอดองค์ความรู้ รวมไปถึงเสริมสร้างความ
เข้าใจแก่ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ที่สนใจเกี่ยวกับอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ ซึ่งเป็นการบูรณาการความรู้และ
ทักษะสู่การปฏิบัติงานจริงอย่างมีประสิทธิภาพ 
  3)  ผลลัพธ์ (Output) ที่ได้จากกระบวนการ NEW Model Process ประกอบด้วย 
   3.1) ทัักษะดิจิทัล (Digital Skills) นักศึกษาสหกิจศึกษาและผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ได้รับ
การพัฒนาและเสริมสร้างทักษะด้านดิจิทัล เช่น เทคโนโลยี Virtual Production และ AI 
   3.2) สื่อดิจิทัลการเรียนรู้ (Digital Learning Media) ผลงานที่นักศึกษาสหกิจศึกษาได้พัฒนา
ออกในรูปแบบ Presentation โดยมีเนื้อหาที่ เกี่ยวข้องกับเทคโนโลยี Virtual Production เทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ (AI for Creative work) และเนื้อหาสื่อดิจิทัลส าหรับเด็ก (Digital 
Content for Kids) เพ่ือน าไปใช้ในการถ่ายทอดองค์ความรู้แก่ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ที่เข้ามาเยี่ยมชม
ห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) 
   3.3) ทักษะการเป็นวิทยากร (Trainer Skills) นักศึกษาสหกิจศึกษาได้ฝึกฝนการเป็นวิทยากร 
ผ่านการถ่ายทอดองค์ความรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยี Virtual Production และ AI แก่เข้ารับบริการทางวิชาการ ใน
ห้ องปฏิ บั ติ ก ารสื่ อดิ จิทั ลและโลกเสมื อน  (Virtual Media Lab) ซึ่ งช่ วย พัฒ นาทั กษะการสื่ อสาร  
การน าเสนอ และความสามารถในการอธิบายเนื้อหาทางเทคนิคอย่างเข้าใจง่าย 
   3.4) นวัตกรสื่อดิจิทัล (Digital Innovator) นักศึกษาสหกิจศึกษาและผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ
ได้รับการพัฒนาเกี่ยวกับแนวคิดเชิงนวัตกรรมที่สามารถประยุกต์น าเทคโนโลยีเพ่ือสร้างสรรค์นวัตกรรมใหม่ ให้
ตอบโจทย์ต่ออุตสาหกรรมที่ต้องการ 
  4) ข้อมูลป้อนกลับ (Feedback) ปฏิกิริยาตอบกลับจากผลลัพธ์ (Output) ของผู้เข้ารับบริการทาง
วิชาการจากการถ่ายทอดองค์ความรู้ของนักศึกษาสหกิจศึกษา ส าหรับการเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัล
และโลกเสมือน (Virtual Media Lab) ด้วยการประเมินผลผ่านแบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและ
ศักยภาพ เพ่ือตรวจสอบผลลัพธ์ที่เกิดขึ้นและน าไปสู่การปรับปรุงปัจจัยน าเข้า (Input) กระบวนการ (Process) 
  5) ผลลัพธ์และคุณค่า (Outcome) รูปแบบ NEW Model ออกแบบเพ่ือการศึกษาที่มุ่งผลลัพธ์ 
(Outcome-Based Education: OBE) โดยมุ่งเน้นให้ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการได้รับองค์ความรู้ ทักษะ และ
เจตคติ ซึ่งผลลัพธ์และคุณค่าสอดคล้องตามวัตถุประสงค์ ดังนี้ 
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   5.1) องค์ความรู้เดิมทางวิชาการจากรายวิชาโครงการได้รับการต่อยอดและเป็นพัฒนาองค์ความรู้
ใหม่แก่ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ส าหรับการเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการ ซึ่งช่วยให้เกิดการเรียนรู้ที่น าไป
ประยุกต์ใช้ได้จริง 
   5.2) สถานประกอบการสามารถน าสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ไปใช้ประโยชน์ และต่อยอดได้ 
   5.3) นักศึกษาสหกิจศึกษาได้รับแนวทางในการพัฒนาตนเองทางด้านวิชาการและวิชาชีพเพ่ือต่อ
ยอดเป็นทักษะที่จ าเป็นต่อการประกอบอาชีพในอนาคต 
   5.4) ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการได้รับองค์ความรู้และแนวทางที่สามารถน าไปใช้ในการพัฒนา
ตนเองในการประกอบอาชีพ ตลอดจนส่งเสริมให้สถานการศึกษามีแนวทางการเรียนการสอนที่สอดคล้องกับ
ความต้องการของอุตสาหกรรม 

 ทั้งนี้ผลลัพธ์และคุณค่าทั้งหมด คือ ความร่วมมือระหว่างสถานการศึกษาร่วมและสถานประกอบการ 
ส่งเสริมการการพัฒนาองค์ความรู้และทักษะที่สอดคล้องกับตลาดแรงงาน นอกจากนี้สถานประกอบการเปิด
โอกาสในการจัดท าข้อตกลงความร่วมมือ (MOU) ระหว่างสถานบันการศึกษา เพ่ือส่งเสริมอุตสาหกรรม
สร้างสรรค์  
  6) ผลกระทบ (Impact)  
   6.1) ต่อสถานบันการศึกษา สามารถยกระดับหลักสูตรการเรียนการสอนให้สอดคล้องกับความ
ต้องการของอุตสาหกรรม เพ่ิมโอกาสให้นักศึกษามีทักษะที่พร้อมเข้าสู่ตลาดแรงงาน ตลอดจนสามารถปรับตัว
เข้ากับแข่งขันในอุตสาหกรรม 
   6.2) ต่อสถานประกอบการ นักศึกษาสหกิจศึกษาสามารถต่อยอดองค์ความรู้เดิมมาปรับใช้ในการ
ปฏิบัติงานจริง ยังสามารถน าองค์ความรู้เป็นแนวทางในการพัฒนาต่อผู้เข้ารับบริการของสถานประกอบการ 
นอกจากนี้สามารถสร้างเครือข่ายความร่วมมือระหว่างสถานประกอบการกับสถานบันการศึกษา ซึ่งน าไปสู่การ
พัฒนาบุคลากรที่ตอบโจทย์ต่ออุตสาหกรรม 
   6.3) ต่ออุตสาหกรรมสร้างสรรค์ เพ่ิมบุคลากร ขีดความสามารถที่เกี่ยวกับข้องกับด้านเทคโนโลยี
และนวัตกรรม 
  จากรูปแบบ NEW Model นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาแบ่งวิธีการด าเนินการออกเป็น 4 ระยะ
ตามวัตถุประสงค์ ดังนี้ 
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ระยะที่ 1 เพ่ือต่อยอดองค์ความรู้ทางวิชาการจากรายวิชาโครงการสู่การพัฒนาองค์ความรู้ใหม่ส าหรับงาน
สร้างสรรค์แก่สถานประกอบการ 

NEW Model Process รำยละเอียด 

N – Networking (การสร้างเครือข่าย) การน าองค์ความรู้เดิมจากห้องเรียนสู่การปฏิบัติจริงในสถาน
ประกอบการ ผ่านความร่วมมือระหว่างสถานประกอบการกับ
สถานบันการศึกษา โดยการศึกษาความต้องการของตลาดแรงงาน
และอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ เพ่ือวิเคราะห์ความสอดคล้องของ
เนื้อหาทางวิชาการกับทักษะที่จ าเป็น จากนั้นพัฒนาเนื้อหาและ
ปรับปรุงเป็นองค์ความรู้ใหม่ที่ตอบโจทย์ต่อความต้องการ ร่วมกับ
ผู้เชี่ยวชาญ และพนักงานที่ปรึกษา เพ่ือให้องค์ความรู้ให้มีความ
ทันสมัยและน าไปใช้ได้จริง ก่อนน ามาพัฒนาเป็นสื่อดิจิทัลการ
ส าหรับการถ่ายทอดความรู้ในระยะต่อไป 

 
ระยะที่ 2 เพ่ือพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media 
Lab) 

NEW Model Process รำยละเอียด 
E – Enhancing (การส่งเสริม) การเสริมสร้างประสบการณ์การเรียนรู้ผ่านการออกแบบและ

พัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ส าหรับผู้เข้ารับบริการ โดยมุ่งเน้นให้เกิด
การเรียนรู้ การแลกเปลี่ยนองค์ความรู้ และการสร้างระบบนิเวศที่
เอ้ือต่อการเรียนรู้และการสร้างสรรค์ร่วมกัน 

 
ระยะที่ 3 เพ่ือพัฒนาทักษะการเป็นวิทยากร ของนักศึกษาปฏิบัติงานการสหกิจศึกษา 

NEW Model Process รำยละเอียด 

W – Working (การท างาน) นักศึกษาปฏิบัติงานการสหกิจศึกษา พัฒนาทักษะการถ่ายทอด
ความรู้และการสื่อสารผ่านการฝึกอบรมด้านการน าเสนอ การเป็น
วิทยากรมืออาชีพ และการใช้สื่อประกอบการบรรยาย การเปิด
โอกาสให้นักศึกษาได้ฝึกเป็นวิทยากรในสถานการณ์จ าลอง พร้อม
รับข้อเสนอแนะจากพนักงานที่ปรึกษา นอกจากนี้นักศึกษา
ปฏิบัติงานการสหกิจศึกษา ยังมีโอกาสปฏิบัติงานจริง โดยการเป็น
วิทยากรร่วมในการอบรมภายใต้การดูแลของพนักงานที่ปรึกษา 
เพ่ือพัฒนาความมั่นใจและเสริมสร้างประสบการณ์ในสถานการณ์
จริง 
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ระยะที่ 4 เพ่ือพัฒนานวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI ของผู้เข้ารับบริการ 

NEW Model Process รำยละเอียด 
N – Networking (การสร้างเครือข่าย) 
E – Enhancing (การส่งเสริม) 
W – Working (การท างาน) 

การบูรณาการทั้ง 3 กระบวนการของ NEW Model เพ่ือพัฒนาผู้ 
ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ สามารถต่อยอดแนวคิดเชิงนวัตกรรม 
สามารถประยุกต์ใช้เทคโนโลยีเพ่ือสร้างสรรค์นวัตกรรมใหม่ ๆ 
ตอบโจทย์ความต้องการของอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ โดยมี
นักศึกษาสหกิจศึกษาท าหน้าที่เป็นวิทยากรหลัก ถ่ายทอดองค์
ความรู้ที่พัฒนาขึ้นจาก ระยะที่ 1 ผ่านสื่อดิจิทัลการเรียนรู้จาก
ระยะที่ 2 ทั้งนี้ ผู้เข้ารับบริการจะประเมินความพึงพอใจ เพ่ือวัด
ผลลัพธ์ของการเรียนรู้และน าไปสู่การพัฒนา 

 
3. ผลกำรทดลองและอภิปรำยผล  

3.1 ผลการศึกษา 
  การพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน ด้วยการส่งเสริมความ
เป็นนวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI เพ่ือมุ่งสู่ อุตสาหกรรมสร้างสรรค์ ผลการด าเนินงาน และการวิเคราะห์   
โดยนักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาแบ่งระยะตามวัตถุประสงค์ ดังนี้ 
   3.1.1 ระยะที่ 1 ผลการต่อยอดองค์ความรู้ทางวิชาการจากรายวิชาโครงการสู่การพัฒนาองค์
ความรู้ใหม่ส าหรับงานสร้างสรรค์แก่สถานประกอบการ 

 จากการศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง วิเคราะห์ สังเคราะห์ น าไปสู่การพัฒนาบทความวิชาการ ทัีั่ได้รับ
การเผยแพร่ในฐานวารสารระดับชาติ ฐานข้อมูลศูนย์ดัชนีการอ้างอิงวารสารไทย (TCI) ภายใต้หัวข้อโครงการ  
เรื่อง รูปแบบการเรียนรู้การผลิตนวัตกรรมสื่อดิจิทัล ผ่านกระบวนการ AI Production เพ่ือส่งเสริมสมรรถนะ
การรู้เท่าทันนวัตกรรมสื่อดิจิทัลร่วมกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาได้น า
ต้นแบบนวัตกรรมสื่อดิจิทัล ผ่านกระบวนการ AI Production ซึ่งเป็นส่วนหนึ่งของโครงการ มาต่อยอดเป็นสื่อ
ดิจิทัลการเรียนรู้ในระยะที่ 2 เพ่ือใช้เป็นกรณีศึกษา (Case Study) ในการเผยแพร่องค์ความรู้แก่ผู้เข้ารับ
บริการทางวิชาการ โดยสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ดังกล่าวแสดงถึงแนวคิด และการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์ (AI) ส าหรับงานสร้างสรรค์สื่อ ซึ่งสามารถจุดประกายแนวคิดแก่ผู้เข้ารับบริการ และน าไปต่อ
ยอดในด้านเทคโนโลยีและการสร้างสรรค์ต่อไปได้ 
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รูปที ่2  บทความวิชาการ การสังเคราะห์สมรรถนะการรู้เท่าทันนวัตกรรมสื่อดิจิทัล 

ร่วมกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (เกรียงไกร, 2567) 
 

 
รูปที ่3  ต้นแบบนวัตกรรมสื่อดิจิทัล ผ่านกระบวนการ AI Production (DC RMUTK, 2024) 

 

 
รูปที ่4  QR-Code ต้นแบบนวัตกรรมสื่อดิจิทัล  

(Prototype of Digital Media Innovation) (DC RMUTK, 2024) 
 

สรุปผลกำรด ำเนินกำรในระยะที่  1 ภายใต้วิธีการด าเนินงานของ New Model Process:  
N – Networking (การสร้างเครือข่าย) พบว่านักศึกษาปฏิบัติการสหกิจศึกษา ได้น าองค์ความรู้เดิมจากการ
เผยแพร่ผลงานการตีพิมพ์บทความวิชาการ และการสร้างต้นแบบนวัตกรรมสื่อดิจิทัล มาสังเคราะห์ ต่อยอด
เป็นองค์ความรู้ใหม่ที่สอดคล้องกับความต้องการของตลาดแรงงานและอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ โดยมุ่งเน้น
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เชื่อมโยงเนื้อหาทางวิชาการกับทักษะที่จ าเป็น ทั้งนี้ได้มีการท างานร่วมกับผู้เชี่ยวชาญและพนักงานที่ปรึกษาสห
กิจศึกษาในสถานประกอบการ เพ่ือพัฒนาเนื้อหาให้ทันสมัย และสามารถน าไปใช้ต่อยอดในการพัฒนาสื่อ
ดิจิทัลการเรียนรู้ในระยะท่ี 2 

3.1.2 ระยะที่ 2 ผลการพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน 
(Virtual Media Lab) 
  นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาได้น าองค์ความรู้ใหม่ที่เกี่ยวข้อง มาพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับ
ห้องปฏิบัติการสื่ อดิจิทั ลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) รูปแบบ Presentation ผ่ านการใช้
แพลตฟอร์มการน าเสนอออนไลน์ (Presentation Platform) โดยมีเนื้อหาแบ่งออกเป็น 3 หัวข้อ ได้แก่ 
   1)  เทคโนโลยี Virtual Production จ านวน 14 สไลด์  
    2)  ดิจิทัลคอนเทนต์ (Digital Content) จ านวน 20 สไลด์ 
    3)  เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ (AI for Creative Work) จ านวน 13 สไลด์ 
  3.1.2.1 สื่อดิจิทัลการเรียนรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยี Virtual Production 
 

 
รูปที ่5  สื่อดิจิทัลการเรียนรู้ เทคโนโลยี Virtual Production 

 
 จากรูปที่ 5 แสดงสื่อดิจิทัลการเรียนรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยี Virtual Production ส าหรับห้องปฏิบัติการ
สื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) เพ่ือใช้เป็นสื่อประกอบการอบรมและถ่ายทอดความรู้แก่ผู้เข้า
รับบริการความรู้ทางวิชาการ โดยเนื้อหาครอบคลุมแนวคิดพ้ืนฐานของเทคโนโลยี Virtual Production ข้อมูล
เบื้องต้นที่เกี่ยวข้องกับห้องปฏิบัติการ ตลอดจนแนวทางการประยุกต์ ใช้ในอุตสาหกรรมสร้างสรรค์ เช่น
ภาพยนตร์ แอนิเมชัน และโฆษณา เป็นต้น ทั้งนี้สื่อนี้ใช้องค์ประกอบมัลติมีเดีย เช่น ภาพประกอบ วิดีโอ เพ่ือ
เพ่ิมประสิทธิภาพในการเรียนรู้และช่วยให้ผู้เข้ารับบริการความรู้ทางวิชาการ และสามารถเข้าใจเนื้อหาได้อย่าง
ชัดเจน 
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 3.1.2.2 สื่อดิจิทัลการเรียนรู้เกี่ยวกับ ดิจิทัลคอนเทนต์ส าหรับเด็ก (Digital Content Kids) 
 

 
รูปที่ 6  สื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ดิจิทัลคอนเทนต์ส าหรับเด็ก  

(Digital Content for Kids) 

 
 จากรูปที่ 6 แสดงสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ดิจิทัลคอนเทนต์ส าหรับเด็ก (Digital Content for Kids) 
ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) ซึ่งพัฒนาขึ้นเพ่ือใช้เป็นสื่อประกอบการ
อบรมและถ่ายทอดความรู้แก่ผู้เข้ารับบริการความรู้ทางวิชาการ  โดยเนื้อหาครอบคลุมแนวคิดพ้ืนฐานของ
ดิจิทัลคอนเทนต์ (Digital Content) และเทคโนโลยีเสมือนจริง (Augmented Reality: AR) สื่อนี้ถูกออกแบบ
มาให้เหมาะสมกับเด็ก โดยมุ่งเน้นการน าเสนอเนื้อหาในรูปแบบที่เข้าใจง่าย มีองค์ประกอบมัลติมีเดีย เช่น 
ภาพประกอบ วิดีโอ เพื่อช่วยให้เข้ารับบริการความรู้ทางวิชาการ สามารถเรียนรู้ผ่านประสบการณ์ท่ีสนุกสนาน
และมีส่วนร่วม 

3.1.2.3 สื่อดิจิทัลการเรียนรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ (AI for 
Creative Work) 

 

 
รูปที่ 7  สื่อดิจิทัลการเรียนรู้ เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ 

(AI for Creative Work) 
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 จากรูปที่ 7 แสดงสื่อดิจิทัลการเรียนรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์  
(AI for Creative Work) ซึ่งพัฒนาขึ้นเพ่ือใช้เป็นสื่อการสอนและองค์ความรู้  โดยเนื้อหามุ่งเน้นให้ความรู้
เกี่ยวกับการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ต่าง ๆ  
 สรุปผลกำรด ำเนินกำรในระยะที่  2 ภายใต้วิธีการด าเนินงานของ New Model Process:  
E – Enhancing การส่งเสริม) พบว่านักศึกษาปฏิบัติการสหกิจศึกษาได้น าองค์ความรู้ใหม่จากระยะที่ 1 มาต่อ
ยอดออกแบบพัฒนาเป็นสื่อดิจิทัลการเรียนรู้รูปแบบ Presentation ผ่านการใช้แพลตฟอร์มการน าเสนอ
ออนไลน์ (Presentation Platform) เพ่ือการถ่ายทอดเนื้อหาความรู้ที่น่าสนใจ เสริมสร้างประสบการณ์การ
เรียนรู้ การแลกเปลี่ยนองค์ความรู้ และการสร้างระบบนิเวศที่เอ้ือต่อการเรียนรู้อย่างสร้างสรรค์ แก่ผู้เข้ารับ
บริการ ซึ่งน าไปสู่การพัฒนาทักษะการเป็นวิทยากร ของนักศึกษาปฏิบัติงานการสหกิจศึกษา ในระยะที่ 3 

3.1.3 ระยะที่ 3 ผลการพัฒนาทักษะการเป็นวิทยากร ของนักศึกษาปฏิบัติงานการสหกิจศึกษาจาก
การพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) 
นักศึกษาปฏิบัติงานสหกิจศึกษาได้น าสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ใช้เป็นเครื่องมือในการถ่ายทอดองค์ความรู้และพัฒนา
ทักษะของผู้เข้ารับบริการความรู้ทางวิชาการ ดังนี้ 

3.1.3.1 การเป็นวิทยากรบรรยายในหัวข้อ ดิจิทัลคอนเทนต์ (Digital Content) แก่ ENDANGERED 
SPECIES LAB by fabcafe.bangkok ผู้เข้าที่รับบริการทางวิชาการ เข้ามาเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัล
และโลกเสมือน (Virtual Media Lab)  
 

 
รูปที่ 8  การปฏิบัติงานการเป็นวิทยากรบรรยายความรู้ ดิจิทัลคอนเทนต์ (Digital Content) 
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รูปที่ 9 การปฏิบัติงานการเป็นวิทยากรบรรยายความรู้ ดิจิทัลคอนเทนต์ (Digital Content) 

     
3.1.3.2 การเป็นวิทยากรบรรยายในหัวข้อ เทคโนโลยี  Virtual Production แก่มหาวิทยาลัย

รามค าแหง ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ที่เข้ามาเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual 
Media Lab)  
 

 
รูปที่ 10  การปฏิบัติงานการเป็นวิทยากรบรรยายความรู้  

เทคโนโลยี Virtual Production 
 

3.1.3.3  การเป็ นวิทยากรบรรยายในหั วข้อ  เทคโน โลยีประดิษฐ์ส าห รับ งานสร้างสรรค์  
(AI for Creative Work) แก่มหาวิทยาลัยมหิดล ผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ ที่เข้ามาเยี่ยมชมห้องปฏิบัติการ
สื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) 
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รูปที่ 11 การปฏิบัติงานการเป็นวิทยากรบรรยายความรู้  

หัวข้อ เทคโนโลยีประดิษฐ์ส าหรับงานสร้างสรรค์ (AI for Creative Work) 
 

3.1.3.4 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลจากผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จากแบบประเมินความพึงพอใจการ
เข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ (ด้านทักษะการเป็นวิทยากร) ของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 
คน ดังนี้ 

 
ตำรำงที่ 1  ค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของแบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ 
(ด้านทักษะการเป็นวิทยากร) ของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 คน (n=63) 

หัวข้อแบบประเมิน 
ค่ำเฉลี่ย 

( ) 
ส่วนเบี่ยงเบน
มำตรฐำน S.D. 

ควำมพึงพอใจ 

ระหว่ำงกำรอบรม 
1.  ค ว าม ส าม าร ถ ใน ก าร ถ่ า ย ท อ ด เนื้ อ ห า 
ของวิทยากร 

4.68 0.53 มากที่สุด 

2.  การยกตัวอย่างประกอบการบรรยายเนื้อหา 
หรือสาธิตการใช้อุปกรณ์ของวิทยากร 

4.80 0.50 มากที่สุด 

3.  ก า ร ให้ ค ว า ม ช่ ว ย เห ลื อ ท า ง เท ค นิ ค  
ของวิทยากร 

4.68 0.50 มากที่สุด 

รวม 4.72 0.01 มำกที่สุด 
 
 จากตารางที่ 1 ผลการวิเคราะห์แบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ (ด้านทักษะการ
เป็นวิทยากร) ของผู้ เข้ารับบริการทางวิชาการ 63 คน พบว่า ระหว่างการอบรม ด้านการยกตัวอย่าง
ประกอบการบรรยายเนื้อหา หรือสาธิตการใช้อุปกรณ์ของวิทยากร มีระดับความพึงพอใจ  มากที่สุด โดยมี
ค่าเฉลี่ย () เท่ากับ 4.80 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่ากับ 0.50 รองลงมาพบว่า ด้านการให้ความ
ช่วยเหลือทางเทคนิค ของวิทยากร มีระดับความพึงพอใจ  มากที่สุด โดยมีค่าเฉลี่ย ( ) เท่ากับ 4.68 ส่วน
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เบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่ากับ 0.50 และรองลงมาพบว่า ด้านความสามารถในการถ่ายทอดเนื้อหาของ
วิทยากร มีระดับความพึงพอใจ มากที่สุด โดยมีค่าเฉลี่ย ( ) เท่ากับ 4.68 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) 
เท่ากับ 0.53 เมื่อน าทั้ง 3 ด้านมารวมสรุปผลได้ด้านองค์ประกอบโดยรวมของ “แบบประเมินความพึงพอใจ
การเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ (ด้านทักษะการเป็นวิทยากร) มีระดับความพึงพอใจ มากที่สุด โดยมี
ค่าเฉลี่ย ( )เท่ากับ 4.72 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่ากับ 0.01 
 สรุปผลกำรด ำเนินกำรในระยะที่  3 ภายใต้วิธีการด าเนินงานของ New Model Process:  
W – Working การท างาน) พบว่านักศึกษาปฏิบัติการสหกิจศึกษา ได้พัฒนาศักยภาพตนเองผ่านการเข้ารับ
การฝึกอบรมการเรียนรู้จากสถานการณ์จริง การถ่ายทอดองค์ความรู้และสื่อสารด้านการน าเสนอ โดยน าองค์
ความรู้ที่ได้รับมาต่อยอดสู่การปฏิบัติงานจริง พร้อมทั้งน าสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นใช้เป็นเครื่องมือใน
การถ่ายทอดองค์ความรู้แก่ผู้เข้ารับบริการ โดยผู้เข้ารับบริการมีผลจากการเข้ารับบริการ จากผลประเมินการ
เข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ ก่อนและหลังเข้ารับการอบรม แสดงให้เห็นถึงการพัฒนาระดับความรู้ 
ความเข้าใจของผู้เข้ารับบริการ จึงน าไปสู่ผลการพัฒนานวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI ในระยะที่ 4 

3.1.4  ระยะที่ 4 ผลการพัฒนานวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI ของผู้เข้ารับบริการ 
 การบูรณาการท างานทั้ ง 3 กระบวนการของ NEW Model Process มีผลการพัฒนา 
นวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI ของผู้เข้ารับบริการ เพ่ือน าไปสู่การพัฒนาผู้เข้ารับบริการให้เป็นนวัตกรสื่อดิจิทัลและ 
AI โดยมีนักศึกษาสหกิจศึกษาเป็นวิทยากรถ่ายทอดองค์ความรู้ผ่านสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น จากแบบ
ประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ ก่อนและหลังเข้ารับการอบรม ของผู้เข้ารับบริการทาง
วิชาการ 63 คน ดังนี้ 
  3.1.4.1  ผลการวิเคราะห์การเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ  (ก่อนเข้ารับการอบรม) 
การประเมินระดับความรู้ ความเข้าใจก่อนเข้ารับการอบรมของผู้ เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 
63 คน โดยใช้เกณฑ์วัดผล 3 ระดับ ได้แก่ 3 = มากที่สุด (Excellent), 2 = ปานกลาง (Moderate), และ 
1 = น้อยที่สุด (Least) ดังภาพที่ 15 
 

 
รูปที่ 12  การประเมินระดับความรู้ ความเข้าใจก่อนเข้ารับ 
การอบรมของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 คน 
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 จากรูปที่ 12 แสดงร้อยละผลการวิเคราะห์แบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ 
(ก่อนเข้ารับการอบรม) ประเมินระดับความรู้ ความเข้าใจของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 คน 
พบว่า ก่อนเข้ารับการอบรมผู้เข้ารับบริการทางวิชาการมีระดับความรู้ ความเข้าใจ ระดับ 3 (มากที่สุด) จ านวน 
15 คน คิดเป็นร้อยละ 23.8 ระดับ 2 (ปานกลาง) จ านวน 28 คน คิดเป็นร้อยละ 44.4 และระดับ 1 (น้อย
ที่สุด) จ านวน 20 คน คิดเป็นร้อยละ 31.7 
   3.1.4.2 ผลการวิเคราะห์การเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ  (หลังเข้ารับการ
อบรม) การประเมินระดับความรู้ ความเข้าใจหลังเข้ารับการอบรมของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 
คน ดังนี้ 
 
ตำรำงที่ 2  ค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของแบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ 
(หลังเข้ารับการอบรม) ของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 คน (n=63) 

หัวข้อแบบประเมิน 
ค่ำเฉลี่ย 

( ) 

ส่วนเบี่ยงเบน
มำตรฐำน S.D. 

ควำมหมำย 

หลังเข้ำรับกำรอบรม 
1.  ท่านสามารถน าความรู้จากการเข้าร่วมกิจกรรม
ค รั้ ง นี้ ไ ป ป ร ะ ยุ ก ต์ ใ ช้ กั บ ก า ร เ รี ย น 
การสอน หรืองานที่ท าอยู่ 

4.57 0.68 มากที่สุด 

รวม 4.57 0.68 มำกที่สุด 

 
 จากตารางที่ 2 ผลการวิเคราะห์แบบประเมินการเข้าอบรมพัฒนาทักษะและศักยภาพ (หลังเข้า
รับการอบรม) ของผู้เข้ารับบริการทางวิชาการ จ านวน 63 คน พบว่า หลังเข้ารับการอบรมผู้เข้ารับบริการทาง
วิชาการมีระดับความรู้ ความเข้าใจ อยู่ในระดับมากที่สุด โดยมีค่าเฉลี่ย ( ) เท่ากับ 4.57 ส่วนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน (S.D.) เท่ากับ 0.68 

 สรุปผลกำรด ำเนินกำรในระยะที่  4 ภายใต้วิธีการด าเนินงานของ New Model Process: N – 
Networking (การสร้างเครือข่าย), E – Enhancing (การส่งเสริม) และ W – Working (การท างาน) พบว่า
การบูรณาการ New Model Process ทั้ง 3 กระบวนการ ช่วยพัฒนาความนวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI ของผู้เข้า
รับบริการ โดยผลการประเมินหลังการอบรม แสดงให้เห็นถึงการเพ่ิมข้ึนของระดับความรู้ ความเข้าใจเกี่ยวกับ
เทคโนโลยี Virtual Production และ AI ผู้เข้ารับบริการสามารถน าความรู้ที่ได้รับไปประยุกต์ใช้ในการ
สร้างสรรค์สื่อดิจิทัล พัฒนาทักษะด้านนวัตกรรม และการคิดเชิงสร้างสรรค์เพ่ือใช้ในการท างานจริงในอนาคต 

3.2 อภิปรายผล 
การพัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ส าหรับห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน (Virtual Media Lab) ด้วย

การส่งเสริมความเป็นนวัตกรสื่อดิจิทัลและ AI เพ่ือมุ่งสู่อุตสาหกรรมสร้างสรรค์ (Evans, 2011), (Idris, 2023)
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ผู้ศึกษาได้พัฒนาสื่อดิจิทัลการเรียนรู้ซึ่งสนับสนุนการท างานที่สามารถน าไปใช้ประโยชน์ส าหรับห้องปฏิบัติการ
สื่อดิจิทัลและโลกเสมือนในสถานประกอบการได้จริง การพัฒนาสื่อนี้เป็นการต่อยอดองค์ความรู้ทางวิชาการ
จากรายวิชาโครงการสู่การพัฒนาองค์ความรู้ใหม่ส าหรับงานสร้างสรรค์มาปรับใช้ในการออกแบบเนื้อหา
(Abuhav, 2017) ส่งผลให้ผู้เข้ารับบริการวิชาการเกิดองค์ความรู้ใหม่ได้ ทั้งนี้สถานประกอบการมีความพึง
พอใจเป็นอย่างยิ่ง เนื่องจากโครงงานนี้ตอบโจทย์ตลาดแรงงาน ช่วยให้สถานประกอบการน าองค์ความรู้ไปต่อ
ยอดได้ในอนาคต และสามารถน าไปประยุกต์ใช้ในการฝึกอบรมพนักงานภายในองค์กรได้ ขยายผลไปสู่การ
พัฒนาเพื่อการเรียนรู้ขององค์กรได้ในอนาคต (Ye, 2020) 

ความพึงพอใจของคุณศิครินทร์ มิลินทสูต ต าแหน่ง เจ้าหน้าที่ช่วยปฏิบัติงานด้านพัฒนาธุรกิจ 
พนักงานปรึกษาสหกิจศึกษา ได้กล่าวว่า “นักศึกษาปฏิบัติงานตามที่ได้รับมอบหมายได้อย่างครบถ้วน การฝึก
ในส่วนปฏิบัติงานของห้องปฏิบัติการสื่อดิจิทัลและโลกเสมือน นักศึกษาได้เรียนรู้และฝึกทักษะให้การใช้
เครื่องมือและอุปกรณ์ การสร้างเนื้อหาสื่อดิจิทัลซึ่งสามารถพัฒนาทักษะที่ใช้ได้จริงในการท างาน ด้านการ
ประสานงานทั่วไป นักศึกษาเข้าใจการท างานเป็นทีม การจัดการเวลา และการประสานงานกับบุคคลทั้ง
ภายในและภายนอกองค์กร เรียนรู้การสื่อสาร จะเป็นทักษะส าคัญที่จ าเป็นในการท างานในอนาคต (Guelton, 
2016) ทั้งนี้สองด้าน จะช่วยให้นักศึกษามีประสบการณ์และพัฒนาในด้านทักษะเฉพาะทางและการท างาน
ร่วมกับผู้อ่ืนได้เป็นอย่างดี” 
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การประเมินปริมาตรดินและตะกอนที่ทบัถมบริเวณหน้าท่าเทียบเรือด้วยเครื่องมือหยั่งความลึก
ด้วยคลื่ยเสียงความถี่เดียว 

Assessment of the Volume of Soil and Sediment Deposited in Front  
of the Wharf with a Single-Frequency Acoustic Instrument 

ปรารถนา แก้วดอนรี และ กนกพรรณ บัวน้อย* 
สาขาวิชาวิศวกรรมสํารวจ ภาควิชาวิศวกรรมโยธา 

คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
2 ถนนนางลิ้นจี่ แขวงทุ่งมหาเมฆ เขตสาทร กรุงเทพมหานคร 10120 

   Prattana Keawdonree and Kanokphan Buanoi* 
Civil Engineering, Department of Civil Engineering, 

Faculty of Engineering, Rajamangala University of Technology Krungthep, 
2 Nanglinchi Rd., Tungmahamek, Sathorn, Bangkok 10120, Thailand. 

*Corresponding author Email: kanokphan.p@mail.rmutk.ac.th  
(Received: March 16, 2025 / Revised: May 03, 2025 / Accepted: June 20, 2025) 

 
บทคัดย่อ 

 การวิจัยนี้เป็นการด าเนินงานตามโครงการสหกิจศึกษา และการศึกษาเชิงบูรณาการกับการท างานของ
นักศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมส ารวจ คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ ได้
ปฏิบัติงานสหกิจศึกษาภาคการศึกษาที่ 1 ปีการศึกษา 2566 ณ บริษัท ซี.เอ็ม.พี.ออนชอร์เซอร์วิส จ ากัด
งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษาวิธีการรังวัดความลึกโดยใช้เครื่องหยั่งความลึกร่วมกับอาร์ทีเคจีเอ็นเอสเอส
เน็ตเวิร์ค (RTK GNSS Network) เพ่ือจัดท าแผนที่ภูมิประเทศใต้น ้าบริเวณหน้าท่าเทียบเรือในรูปแบบพ้ืนผิวใต้
น ้า รวมทั้งค านวณและเปรียบเทียบปริมาตรดินและตะกอนก่อนและหลังการขุดลอกในช่วงปี พ.ศ. 2564 –
2566 และน าผลการวิเคราะห์ไปใช้ในการคาดการณ์ปริมาตรตะกอนดินในปีถัดไป โดยด าเนินการประมวลผล
ข้อมูลด้วยโปรแกรม AutoCAD Civil 3D 2020 เพ่ือสร้างแบบจ าลองพ้ืนผิวความลึกใต้น ้า ผลการศึกษาพบว่า
ก่อนการขุดลอกพ้ืนที่มีระดับความลึกอยู่ในช่วงประมาณ 3.00 ถึง –8.00 เมตร และหลังการขุดลอกระดับ
ความลึกเพ่ิมขึ้นอยู่ในช่วง –9.00 ถึง –10.00 เมตร การค านวณปริมาตรดินและตะกอนแสดงให้เห็นว่า
ปริมาตรดินมีการเปลี่ยนแปลงตามช่วงเวลา โดยมีแนวโน้มลดลงในปี พ.ศ. 2565 และเพ่ิมข้ึนในปี พ .ศ. 2566
ซึ่งอาจสัมพันธ์กับกระบวนการและรูปแบบการขุดลอกในแต่ละปี เมื่อเปรียบเทียบปริมาตรดินก่อนและหลัง
การขุดลอกพบว่ามีการลดลงของปริมาตรดินที่ถูกขุดออกในทุกปี โดยปี พ.ศ. 2564 มีปริมาตรดินและตะกอนที่
ต้องขุดออกมากท่ีสุด ปี พ.ศ. 2565 ไม่พบการเปลี่ยนแปลงของปริมาตรดินอย่างมีนัยส าคัญ และปี พ.ศ. 2566
มีปริมาตรดินและตะกอนที่ถูกขุดออกเพ่ิมขึ้นอีกครั้ง ทั้งนี้ข้อมูลจากการศึกษาทั้งสามปีสะท้อนแนวโน้มว่า
ปริมาตรดินและตะกอนในพ้ืนที่ศึกษามีแนวโน้มเพ่ิมขึ้นในปีถัดไป ซึ่งสามารถน าไปใช้สนับสนุนการวางแผนขุด
ลอกและการบริหารจัดการพื้นที่หน้าท่าเทียบเรืออย่างมีประสิทธิภาพ 
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ค ำส ำคัญ: การรังวัดความลึก, สหกิจศึกษา, เครื่องหยั่งความลึก, RTK GNSS Network, ปริมาตรตะกอนดิน, 
แผนที่ภูมิประเทศใต้น ้า 

 
Abstract 

 This research is an implementation of the Cooperative Education Project and an 
integrated study with the work of students of the Department of Surveying Engineering, 
Faculty of Engineering, Rajamangala University of Technology, Bangkok, who conducted the 
Cooperative Education in the 1st semester of the academic year 2023 at C.M.P. Onshore 
Service Co., Ltd. The RTK GNSS Network is used to map the underwater terrain in front of 
the wharf in the form of an underwater surface, as well as to calculate and compare the 
volume of soil and sediment before and after dredging during the period 2021–2023, and to 
use the results of the analysis to predict the volume of soil sediment in the following year. 
The data processing was carried out with AutoCAD Civil 3D 2020 to create a model of the 
underwater depth surface. The results of the study showed that before dredging, the depth 
of the area ranged from 3.00 to –8.00 meters, and after dredging, the depth increased in the 
range of –9.00 to –10.00 meters. When comparing the volume of soil before and after 
dredging, it was found that there was a decrease in the volume of soil that was excavated 
every year. In 2021, there was the largest volume of soil and sediment to be excavated, in 
2022, there was no significant change in soil volume, and in 2023, there was another 
increase in the volume of soil and sediment that had to be excavated. The data from the 
three years of the study reflect the trend that the volume of soil and sediment in the study 
area is likely to increase in the following year. This can be used to support dredging planning 
and effective management of the area in front of the wharf. 

Keywords: Bathymetric Survey, Cooperative Education, Echo Sounder, RTK GNSS Network, 
Sediment Volume, Underwater Topography 

 
1. บทน ำ  

ท่าเทียบเรือเป็นโครงสร้างพ้ืนฐานทางวิศวกรรมชายฝั่งที่มีบทบาทส าคัญต่อระบบการขนส่งทางน ้า
และห่วงโซ่อุปทานทางเศรษฐกิจ โดยประสิทธิภาพในการใช้งานของท่าเทียบเรือขึ้นอยู่กับสภาพความลึกและ
เสถียรภาพของพ้ืนท้องน ้าบริเวณหน้าท่าเป็นส าคัญ การเปลี่ยนแปลงของสัณฐานพ้ืนท้องน ้าอันเกิดจาก
กระบวนการพัดพาและการสะสมตัวของดินและตะกอนจากกระแสน ้า คลื่นลม และกิจกรรมของมนุษย์ ส่งผล
ให้เกิดการตื้นเขินและลดระดับความลึกที่ปลอดภัยต่อการเดินเรือ ซึ่งเป็นปัญหาที่พบอย่างแพร่หลายในพ้ืนที่
ท่าเรือและเขตชายฝั่ง (Nichols, 1994), (Whitehouse, 2000) ปัญหาดังกล่าวท าให้การติดตามและประเมิน
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การเปลี่ยนแปลงของพ้ืนท้องน ้าเชิงปริมาณมีความจ าเป็นต่อการวางแผนขุดลอกและการบริหารจัดการท่า
เทียบเรืออย่างมีประสิทธิภาพและยั่งยืนการประเมินปริมาตรดินและตะกอนที่สะสมบริเวณหน้าท่าเทียบเรือ
จ าเป็นต้องอาศัยข้อมูลความลึกท่ีมีความถูกต้องทั้งเชิงต าแหน่งและเชิงระดับ การรังวัดความลึกด้วยเครื่องหยั่ง
ความลึกเชิงเสียง (Echo Sounder) เป็นวิธีการที่ได้รับการยอมรับอย่างกว้างขวาง โดยเฉพาะเครื่องหยั่งความ
ลึกแบบความถี่เดี่ยว(Single-frequency Echo Sounder) ซึ่งมีความเหมาะสมส าหรับการส ารวจพ้ืนที่น ้าตื้น
และบริเวณท่าเรือเนื่องจากสามารถเก็บข้อมูลความลึกได้อย่างต่อเนื่องตามแนวเส้นทางส ารวจ และมีความ
สอดคล้องกับมาตรฐานการส ารวจอุทกศาสตร์สากล ( IHO, 2020) เมื่อบูรณาการข้อมูลความลึกเข้ากับระบบ
ก าหนดต าแหน่งด้วยดาวเทียมที่มีความแม่นย าสูง จะสามารถสร้างแบบจ าลองพ้ืนผิวภูมิประเทศใต้น ้าใน
รูปแบบดิจิทัลและน าไปใช้วิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของพ้ืนท้องน ้าและค านวณปริมาตรดินและตะกอนด้วย
วิธีการเปรียบเทียบพ้ืนผิว (bathymetric differencing) ได้อย่างเป็นระบบ (Wheaton, 2010), (Brasington, 2012) 

ด้วยเหตุนี้ งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงค์เพ่ือประเมินปริมาตรดินและตะกอนที่สะสมบริเวณหน้าท่า
เทียบเรือโดยประยุกต์ใช้เครื่องหยั่งความลึกแบบความถี่เดี่ยวร่วมกับข้อมูลต าแหน่งเชิงพ้ืนที่ เพ่ือจัดท า
แบบจ าลองพ้ืนผิวใต้น ้า วิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของปริมาตรดินและตะกอนในช่วงเวลาต่าง ๆ และ
สนับสนุนการตัดสินใจด้านการขุดลอกและการบริหารจัดการพื้นที่ท่าเทียบเรือบนพื้นฐานข้อมูลเชิงวิศวกรรมที่
เชื่อถือได้ ในส่วนถัดไปของบทความจะน าเสนอวัสดุ อุปกรณ์ และระเบียบวิธีวิจัย (Materials and Methods)
ซึ่งครอบคลุมขั้นตอนการเก็บข้อมูลภาคสนามด้วยเครื่องหยั่งความลึกแบบความถี่เดี่ยว การประมวลผลข้อมูล
เชิงพ้ืนที่ การสร้างแบบจ าลองพ้ืนผิวใต้น ้า และวิธีการค านวณปริมาตรดินและตะกอนอย่างละเอียดจากการ
ตรวจสอบวรรณกรรมในช่วง 5 ปีที่ผ่านมา พบว่ามีงานวิจัยจ านวนมากที่มุ่งศึกษาการประยุกต์ใช้ข้อมูลการ
รังวัดความลึกเชิงเสียงเพ่ือวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงสัณฐานพ้ืนท้องน ้าและการสะสมตัวของตะกอนในบริบท
ของท่าเรือและพ้ืนที่ชายฝั่ง โดยเฉพาะการใช้ข้อมูล bathymetry เพ่ือสนับสนุนการวางแผนขุดลอกและการ
จัดการร่องน ้าเดินเรือ (IHO, 2020), (PIANC, 2022) การวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงเชิงปริมาตรของตะกอน
ด้วยวิธีการเปรียบเทียบพ้ืนผิวจากข้อมูลหลายช่วงเวลา (Brasington, 2021), (Williams, 2022) รวมถึงการ
ติดตามแนวโน้มการสะสมตัวของตะกอนในพ้ืนที่ท่าเรือโดยใช้การวิเคราะห์ bathymetry เชิงเวลา (Guerrero, 
2020), (Ferrarin, 2021), (Li, 2022) นอกจากนี้ ยังมีการรายงานการใช้เครื่องหยั่งความลึกแบบความถี่เดี่ยว
ในพ้ืนที่น ้าตื้นและบริเวณหน้าท่าเทียบเรืออย่างแพร่หลาย เนื่องจากมีความเหมาะสมด้านต้นทุน ความ
คล่องตัวในการปฏิบัติงาน และความเพียงพอเชิงความละเอียดของข้อมูลส าหรับการประเมินเชิงวิศวกรรม
(Cea, 2021), (Hernández, 2023) ตลอดจนการบูรณาการข้อมูลความลึกเข้ากับระบบก าหนดต าแหน่ง
ดาวเที ยมความแม่นย าสู งเพ่ื อ เพ่ิ มความถูกต้องของแบบจ าลองพ้ืนผิ วใต้น ้ า (Calantoni, 2020), 
(Mandlburger, 2023) อย่างไรก็ตาม แม้ว่างานวิจัยดังกล่าวจะสะท้อนถึงความก้าวหน้าในการใช้ข้อมูล
bathymetry เพ่ือการวิเคราะห์สัณฐานพ้ืนท้องน ้า แต่จากการทบทวนวรรณกรรมพบว่ายังขาดการศึกษาเชิง
ระบบที่มุ่งเน้นการประเมินการเปลี่ยนแปลงปริมาตรดินและตะกอนบริเวณหน้าท่าเทียบเรือโดยตรง จากข้อมูล
การรังวัดความลึกแบบความถี่เดี่ยวในหลายช่วงปีอย่างต่อเนื่อง พร้อมทั้งการเชื่อมโยงผลการวิเคราะห์เชิง
ปริมาตรเข้ากับการคาดการณ์แนวโน้มในอนาคตเพ่ือสนับสนุนการตัดสินใจด้านการขุดลอก 
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ดังนั้น งานวิจัยนี้จึงมีคุณค่าทางวิชาการในการเติมเต็มช่องว่างดังกล่าว ด้วยการน าเสนอกรอบวิธีการ
เชิงวิศวกรรมส าหรับการประเมินและวิเคราะห์ปริมาตรดินและตะกอนจากข้อมูล bathymetry เชิงปริมาณ 
ซึ่งสามารถน าไปประยุกต์ใช้ซ ้าได้ในบริบทของการบริหารจัดการท่าเทียบเรือและการวางแผนขุดลอกอย่างมี
ประสิทธิภาพและยั่งยืน 

 

2. วิธีกำรทดลอง  

2.1 ข้อมูลที่ใช้ในกำรศึกษำ 
ข้อมูลได้รับการสนับสนุนจากบริษัท ซี.เอ็ม.พี.ออนชอร์เซอร์วิส ข้อมูลปริมาณดินและตะกอนที่เกิดการ
ทับถาม โดยใช้เครื่องความหยั่งลึก รุ่น Odom Hydrotrac II  
2.2 ขอบเขตพื้นที่ศึกษำ 
บริเวณท่าเรือของบริษัท อ.เมือง จังหวัดสมุทรสาคร  
2.3 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 
 

 
2.4 ขั้นตอนปฏิบัติงำน 
1. ด าเนินการออกแบบ (Line) แนวการส ารวจความลึก เพ่ือใช้น าทางการวิ่งเรือส ารวจ โดยใช้

โปรแกรมส ารวจทางอุทกศาสตร์ รุ่น HYPACK VERSION 2018 บันทึกข้อมูลทั้งค่าพิกัดและความลึกของน ้าใน 
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DATA BASE ค านวณและเขียนแบบจากข้อมูลส ารวจในรูปแบบของแผนที่ชนิดดิจิตอล สร้างภาพจากข้อมูล
ส ารวจ 

 

 
รูปที ่2 การออกแบบแนวส ารวจความลึก 

 
2. ด าเนินการติดตั้งเครื่องมือส ารวจส ารวจหยั่งน ้าหาความลึกบริเวณหน้าท่าเทียบเรือ โดยติดตั้งเครื่อง

ร ะ บุ ต า แ ห น่ ง พิ กั ด  GPS (Global Positioning System) รุ่ น  Hemisphere AtlasLink GNSS Smart 
Antenna คุณสมบัติรับสัญญาณ ได้ 2 ความถี่ คือ คลื่น  L1, L2 โดยปรับค่าปรับแก้ชั้นบรรยากาศจากศูนย์์
ภาคพ้ืนดิน ค่าความคลาดเคลื่อน (Accuracy) ประมาณ 0.01 – 0.05 เซนติเมตร ในระดับ RTK และติดตั้ง
เครื่องหยั่งความลึกน ้า รุ่น Hydrographic Odom HydroTrac II อุปกรณ์ส่งคลื่นเสียงผ่านตัวกลางที่เป็น
ของเหลว(น ้า) ลงไปยังพ้ืนดินใต้น ้าจากนั้นคลื่นเสียงจะสะท้อนกลับมาหาตัวรับ ซึ่งสูตรในการค านวณนั้นก็ คือ
V=S/T ซึ่งความแม่นย าที่ได้ขึ้นอยู่กับค่า V คือความเร็วของเสียงที่เดินทางในน ้า โดยส่วนใหญ่ ถ้าส ารวจในน ้า
จืด ค่าจะอยู่ที่ประมาณ 1,498 - 1500 m/s ถ้าเป็นน ้ากร่อย หรือน ้าปากแม่น ้า ความหนาแน่ในน ้าย่อมมาก
ขึ้นตาม ความเร็วของเสียงที่เดินทางในน ้า ก็จะเพ่ิมขึ้นตามเช่นกัน มีสัญญาณ OUTPUT แบบ DIGITAL 
ส าหรับต่อพ่วงกับคอมพิวเตอร์หรืออุปกรณ์หาต าแหน่งที่เหลืออ่ืน ๆได้ โดยผ่านทางสายเคเบิ้ล RS-232
สามารถหยั่งน ้าได้ลึกตั้งแต่ 0.50 เมตร ถึง 600 เมตร  
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รูปที่ 3 ตัว TRANSDUCER รับ-ส่งสัญญาณคลื่นความถี่ 

 
3. ด าเนินการส ารวจโดยการหยั่งความลึกน ้า การใช้เครื่องหยั่งความลึกน ้าเพ่ือให้ได้มาซึ่งข้อมูลความ

ลึก และข้อมูลต าแหน่งของจุดความลึก โดยอาศัยความเร็วคลื่นเสียงในน ้าเป็นตัวหาระดับความลึก ซึ่งข้อมูลที่
ได้ มาจับคู่กับพิกัดจากเครื่องระบุต าแหน่งพิกัด GPS อุปกรณ์ระบุต าแหน่งบนพ้ืนโลก โดยใช้เวลาทุกๆ 1 
วินาที ข้อมูลที่ได้ จึงเป็นชุดข้อมูล ที่ประกอบไปด้วย ข้อมูลความลึก และข้อมูลค่าพิกัด ทุกๆ 1 วินาที โดยใช้
โปรแกรม HYPACK ควบคุมการส ารวจ 
 

 
รูปที ่4 การส ารวจความลึกของน ้า 
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4. การหยั่งความลึกน ้าโดยใช้เรือวิ่งส ารวจนั้น ไม่สามารถชิดเข้าถึงหน้าท่าเทียบเรือได้ ท าให้เกิด
ช่องว่างของข้อมูล จึงต้องมีโยนดิ่งวัดระดับความลึกหน้าท่าเรือทุก ๆ 5-10  เมตร ตลอดตามความยาวหน้าท่า
เทียบเรือท้ังหมด รวมไปถึงหลังท่าเทียบเรือ   

5. ด าเนินการประมวลผลหาค่าความลึก ค านวณปริมาณวัสดุก่อนและหลังการขุดลอก 
5.1 การประมวลผล และการวิเคราะห์พื้นที่ขุดลอก การค านวณหาปริมาตรดินขุดต้องอาศัยข้อมูลจาก

การส ารวจหยั่งน ้า น ามาวิเคราะห์เพื่อให้เห็นถึงลักษณะพ้ืนผิวใต้น ้า (surface analysis)  
     - การค านวณระดับน ้าหน้าท่าเรือในช่วงเวลาหนึ่ง ค านวณได้จากระดับความลึกของน ้าหน้าท่าเรือ

ช่วงเวลานั้น =  ระยะทางพ้ืนท่าเรือถึงพ้ืนดินใต้น ้า - ระยะทางจากหน้าท่าเรือลงไปถึงผิวน ้า   
     - น าข้อมูลระดับน ้าที่หักลบแล้ว มาใส่ในโปร HYPACK VERSION 2018 เพ่ือท าการแก้ไขข้อมูล

ให้ถูกต้อง บันทึกไฟล์เป็นXYZ  น าไปเปิดใน Excel บันทึกเป็นนามสกุล CSV. เพ่ือน าไปเปิดใช้ในโปรแกรม 
AutoCAD civil 3D 
               - น าข้อมูลเข้าใน AutoCAD civil 3D การสร้าง Surface เพ่ือแสดงจัดท าแผนที่แสดงความลึก
หน้าท่าเทียบเรือในรูปแบบพ้ืนผิวใต้น ้า  

6. การค านวณปริมาตรดินในการขุดลอก การค านวณหาปริมาตรดินในการขุดลอกได้จาก(Cross 
Sectional Area) หรือการค านวณพ้ืนที่หน้าตัดของระดับดินเดิมที่ส ารวจหยั่งน ้า ไปยังระดับที่สมมุติที่จะท า
การขุดลอก(Digging design) ดังรูปที่ 5 
 

 
รูปที ่5 พ้ืนที่หน้าตัดของระดับดินเดิมที่ส ารวจหยั่งน ้าแต่ละ Station 
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7. น าผลมาวิเคราะห์ข้อมูลแต่ละ Station ดังรูปที่ 6 
 

 
รูปที ่6 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลแต่ละ Station  

 

3. ผลกำรทดลองและและอภิปรำยผลอภิปรำยผล  
จากการวิเคราะห์ข้อมูล สามารถจัดท าแผนที่แสดงพ้ืนผิวใต้น ้าโดยใช้สัญลักษณ์ของสีเพ่ือแยกระดับ

ความลึกของน ้า โดยมีการแบ่งสีออกเป็น 13 ระดับ โดยแต่ละระดับมีความลึกต่างกันทุก ๆ 1 เมตร ดังรูปที่ 7 
 

 
รูปที ่7 การแบ่งสีเพ่ือแยกระดับความลึกของน ้า 
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เมื่อน าการแบ่งสีเพื่อแยกระดับความลึกของน ้า โดยใช้ข้อมูลย้อนหลัง 3 ปี สามารถสรุปได้ดังนี้  
3.1 ในปี พ.ศ. 2564 ตะกอนและปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนการขุดลอกมีค่าความลึก

ตั้งแต่ 0.00 เมตร ไปจนถึง -7.00 เมตร หลังการขุดลอกมีค่าความลึกตั้งแต่ -9.00 เมตร ไปจนถึง -10.00 เมตร
ดังรูปที่ 8 
 

 
รูปที ่8 ปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนและหลังการขุดลอก พ.ศ. 2564 

 

3.2 ในปี พ.ศ. 2565 ตะกอนและปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนการขุดลอกมีค่าความลึก
ตั้งแต่ -5.00 เมตร ไปจนถึง -10.00 เมตร หลังการขุดลอกมีค่าความลึกตั้งแต่ -9.00 เมตร ไปจนถึง -10.00 
เมตร ดังรูปที ่9 

 

 
รูปที ่9 ปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนและหลังการขุดลอกปี พ.ศ. 2565 



วารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า (ปีท่ี 2 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2568)  

48 
 

JCEP : Journal of Cooperative Education Progress, Vol 2, No. 1, 2025 (January - June) 

3.3 ในปี พ.ศ. 2566 ตะกอนและปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนการขุดลอกมีค่าความลึก
ตั้งแต่ -4.00 เมตร ไปจนถึง -10.00 เมตร หลังการขุดลอกมีค่าความลึกตั้งแต่ -9.00 เมตร ไปจนถึง -10.00 
เมตร ดังรูปที ่10 

 

 
รูปที ่10 ปริมาตรดินตรงบริเวณท่าเทียบเรือ ก่อนและหลังการขุดลอกปี พ.ศ. 2566 

 
จากผลการศึกษาสามารถสรุปข้อมูลโดยใช้กราฟเปรียบเทียบปริมาตรดินตะกอนที่ทับถมก่อน และ

หลังการขุดลอกแสดงให้เห็นถึงแนวโน้มปริมาณดินและตะกอนมีแนวโน้มเพ่ิมขึ้นในปีถัดไปของการขุดลอก ใน
ทั้งสามปี (พ.ศ 2564 - พ.ศ.2566) ที่สังเกตได้ชัดในปี พ.ศ. 2564 มีปริมาตรดินที่ต้องการขุดมากที่สุด ในขณะ
ที่ปี พ.ศ. 2565 มีปริมาตรดินที่ต้องการขุดน้อยที่สุด และในปี พ.ศ.2566 มีปริมาตรดินที่เพ่ิมข้ึนจากปีก่อนหน้า
พบว่าแนวโน้มของปริมาตรดินและตะกอนมีแนวโน้มเพ่ิมข้ึนในปีถัดไป 
 จากผลการด าเนินงานการใช้โปรแกรม AutoCAD Civil 3D 2020 เพ่ือสร้างแผนที่ภูมิประเทศใต้น ้า
การสร้างพ้ืนผิวที่จ าลองความลึกของน ้าก่อนการขุดลอกอยู่ในช่วง 3.00 ถึง -8.00 เมตร และหลังการขุดลอก
ความลึกอยู่ในช่วง -9.00 ถึง -10.00 เมตร การค านวณปริมาตรดินก่อนและหลังการขุดลอกพบว่ามีการ
เปลี่ยนแปลงโดยมีแนวโน้มที่ปริมาตรดินและตะกอนมีการลดลงในปี พ.ศ. 2565 และเพ่ิมขึ้นในปี พ.ศ.2566 
ซึ่งมีผลมาจากกระบวนการขุดลอก การเปรียบเทียบปริมาตรดินก่อนและหลังการขุดลอกพบว่ามีการลด
ปริมาตรดินที่ถูกขุดออกในทุกปี โดยในปี พ.ศ.2564 มีปริมาตรดินและตะกอนที่ถูกขุดออกมากขึ้นเนื่องจาก
การออกแบบขุดลอก ปี พ.ศ. 2565 ไม่มีการเปลี่ยนแปลงในปริมาตรดินก่อนและหลังการขุดลอก ปี พ.ศ.2566 
มีปริมาตรดินและตะกอนที่ถูกขุดลอกมากขึ้น เมื่อท าการวิเคราะห์ข้อมูลทั้ง 3 ปีมีแนวโน้มว่าปริมาตรดินและ
ตะกอนจะเพ่ิมข้ึนอย่างมีนัยส าคัญในปีถัดไป 
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บทคัดย่อ 
 การศึกษานี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาความพร้อมด้านวิชาชีพในอนาคต โดยมุ่งเสริมสร้างทักษะการใช้
โปรแกรมประมวลผลข้อมูลทางวิศวกรรมส ารวจ ได้แก่  Trimble Business Center (TBC), POSPAC 
MMS8.5 และ RTK LIB เพ่ือให้สามารถประยุกต์ใช้กับงานด้านวิชาชีพได้อย่างมีประสิทธิภาพ ควบคู่กับการฝึก
ความรับผิดชอบต่อหน้าที่ การเคารพระเบียบวินัยขององค์กร การวางแผนการท างานให้แล้วเสร็จตาม
ระยะเวลาที่ก าหนด และการปฏิบัติงานพร้อมแก้ไขปัญหาเฉพาะหน้าอย่างเป็นระบบ ผลการด าเนินงานแสดง
ถึงกระบวนการประมวลผลข้อมูลจากการส ารวจความสูงภูมิประเทศด้วยแสงเลเซอร์ (LiDAR) แบบติดตั้งบน
รถยนต์ โดยท าการประมวลผลวิถียานพาหนะ การปรับแก้ข้อมูลพอยต์คลาวด์ และการตรวจสอบความถูกต้อง
ของข้อมูลด้วยการเปรียบเทียบระหว่างข้อมูลพอยต์คลาวด์กับข้อมูลจุดทดสอบ (Test Point) ผ่านโปรแกรม 
Trimble Business Center ผลการศึกษาพบว่าการตรวจสอบและลดความคลาดเคลื่อนของข้อมูลพอยต์คลา
วด์จากกระบวนการปรับปรุงการสแกน (Update Scans) สามารถควบคุมความคลาดเคลื่อนของข้อมูลทั้งใน
แนวราบและแนวดิ่งให้อยู่ภายในเกณฑ์ไม่เกิน ±10 เซนติเมตร ซึ่งสะท้อนให้เห็นถึงความเหมาะสมของ
กระบวนการประมวลผลข้อมูลและศักยภาพในการน าไปประยุกต์ใช้กับงานด้านวิชาชีพทางวิศวกรรมส ารวจได้
อย่างมีประสิทธิภาพ 

ค ำส ำคัญ: เลเซอร์สแกนภูมิประเทศแบบติดตั้งบนรถยนต์, พอยต์คลาวด์, การประมวลผลข้อมูล LiDAR,  
    การตรวจสอบความถูกต้อง, วิศวกรรมส ารวจ, สหกิจศึกษา 
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Abstract 
 This study aims to enhance professional readiness for future careers by strengthening 
skills in the use of surveying and geospatial data processing software, including Trimble 
Business Center (TBC), POSPAC MMS8.5 and RTK LIB, enabling effective application in 
professional practice. In addition, the study emphasizes the development of professional 
responsibility, adherence to organizational regulations, effective work planning to meet 
deadlines, and the ability to perform tasks efficiently while addressing on-site problems in a 
systematic manner. The results of this study present the data processing workflow derived 
from vehicle-mounted Light Detection and Ranging (LiDAR) surveys for terrain elevation data, 
including vehicle trajectory processing, point cloud adjustment, and accuracy assessment 
through comparison between point cloud data and test point data using Trimble Business 
Center. The results indicate that error detection and reduction of point cloud data through 
the update scan process can control both horizontal and vertical discrepancies within ±10 
centimeters. These findings demonstrate that the applied data processing procedures are 
appropriate and that the processed LiDAR data have sufficient accuracy and reliability for 
practical applications in surveying engineering professions. 

Keywords: Vehicle-mounted LiDAR, Point Cloud, LiDAR Data Processing,  
     Accuracy Assessment, Surveying Engineering, Cooperative Education 

 
1. บทน ำ  

ในปัจจุบัน เทคโนโลยีการส ารวจและจัดเก็บข้อมูลเชิงพ้ืนที่มีบทบาทส าคัญอย่างยิ่งต่อการพัฒนา
โครงสร้างพ้ืนฐาน งานวิศวกรรมคมนาคม และการบริหารจัดการพ้ืนที่เมือง โดยเฉพาะเทคโนโลยีการส ารวจ
ด้วยแสงเลเซอร์ (Light Detection and Ranging: LiDAR) ซึ่งสามารถให้ข้อมูลความสูงภูมิประเทศและ
รายละเอียดของสภาพแวดล้อมในรูปแบบพอยต์คลาวด์ที่มีความละเอียดและความถูกต้องสูง เทคโนโลยี 
LiDAR ได้รับการยอมรับอย่างแพร่หลายว่าเป็นเครื่องมือที่มีประสิทธิภาพในการจัดเก็บข้อมูลเชิงสามมิติ
ส าหรับงานด้านวิศวกรรมและภูมิสารสนเทศ (Shan, 20200, (Vosselman, 2022) โดยเฉพาะระบบ LiDAR 
แบบติดตั้งบนยานพาหนะ (Mobile LiDAR) ซึ่งมีความเหมาะสมส าหรับการส ารวจตามแนวถนน ระบบ
คมนาคม และโครงสร้างพ้ืนฐาน เนื่องจากสามารถเก็บข้อมูลได้อย่างรวดเร็วและครอบคลุมพ้ืนที่ขนาดใหญ่
อย่างไรก็ตาม การน าข้อมูล Mobile LiDAR ไปใช้งานในเชิงวิศวกรรมจ าเป็นต้องอาศัยกระบวนการ
ประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลที่มีความถูกต้องและเป็นระบบ ตั้งแต่การประมวลผลวิถีการเคลื่อนที่ของ
ยานพาหนะ การปรับแก้ต าแหน่งเชิงพ้ืนที่ด้วยข้อมูลจากระบบก าหนดต าแหน่งด้วยดาวเทียม (Global 
Navigation Satellite System: GNSS) ไปจนถึงการจัดการและปรับปรุงคุณภาพของข้อมูลพอยต์คลาวด์ 
(Pfeifer, 2020), (Liu, 2021) ข้อมูล RINEX จากสถานีอ้างอิงถาวร เช่น สถานี NCDC ของกรมแผนที่ทหาร มี
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บทบาทส าคัญในการเพ่ิมความแม่นย าเชิงต าแหน่งและเชิงระดับในกระบวนการประมวลผลหลังการส ารวจ 
(post-processing) โดยช่วยลดความคลาดเคลื่อนของข้อมูล GNSS และเพ่ิมความน่าเชื่อถือของผลลัพธ์จาก
การส ารวจ (El-Rabbany, 2021), (Teunissen, 2021) ซอฟต์แวร์ Trimble Business Center (TBC) เป็น
เครื่องมือที่ถูกพัฒนาขึ้นเพ่ือรองรับการประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลจากระบบส ารวจสมัยใหม่ โดย
สามารถจัดการข้อมูลวิถียานพาหนะ ปรับแก้ข้อมูลพอยต์คลาวด์ และตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลเชิง
พ้ืนที่ได้อย่างมีประสิทธิภาพ (Wolf et al., 2020; Hofmann-Wellenhof et al., 2022) ดังนั้น งานวิจัยนี้จึง
มุ่งเน้นการศึกษากระบวนการประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลเลเซอร์สแกนภูมิประเทศแบบติดตั้งบน
ยานพาหนะร่วมกับข้อมูล RINEX จากสถานี NCDC โดยใช้โปรแกรม Trimble Business Center เพ่ือให้ได้
ข้อมูลพอยต์คลาวด์ที่มีความถูกต้อง เหมาะสมต่อการน าไปประยุกต์ใช้ในงานด้านวิศวกรรมส ารวจและงาน
โครงสร้างพื้นฐานในเชิงวิชาชีพต่อไป 

จากการตรวจสอบวรรณกรรมก่อนหน้านี้ในช่วง 5 ปีที่ผ่านมา พบว่ามีรายงานการศึกษาจ านวนมากที่
มุ่งเน้นการประมวลผลและบูรณาการข้อมูลจากระบบ Mobile LiDAR ร่วมกับข้อมูล GNSS เพ่ือเพ่ิมความ
ถูกต้องของข้อมูลเชิงพ้ืนที่ส าหรับงานด้านโครงสร้างพ้ืนฐานและวิศวกรรมส ารวจ (Shan, 2020), (Pfeifer, 
2020), (Vosselman, 2022) งานศึกษาหลายฉบับได้อธิบายถึงกระบวนการประมวลผลข้อมูลตั้งแต่การ
ประมวลผลวิถียานพาหนะ การปรับแก้ข้อมูลต าแหน่งด้วยเทคนิค post-processing โดยใช้ไฟล์ RINEX จาก
สถานีอ้างอิง ไปจนถึงการปรับปรุงคุณภาพของข้อมูลพอยต์คลาวด์ (El-Rabbany, 2021), (Teunissen, 
2021), (Hofmann-Wellenhof, 2022) นอกจากนี้ ยังมีการรายงานการใช้ซอฟต์แวร์ประมวลผลข้อมูลเชิง
วิศวกรรม เช่น Trimble Business Center ในการจัดการข้อมูล GNSS และ LiDAR เพ่ือให้ได้ข้อมูลที่มีความ
น่าเชื่อถือส าหรับการน าไปใช้งานจริง (Wolf, 2020), (Liu, 2021) ขณะเดียวกัน วรรณกรรมด้านภูมิ
สารสนเทศและการจัดการข้อมูลเชิงพ้ืนที่ยังได้เน้นย ้าถึงความส าคัญของการตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูล
พอยต์คลาวด์ด้วยจุดควบคุมหรือจุดทดสอบภาคสนาม เพ่ือยืนยันคุณภาพข้อมูลก่อนการประยุกต์ใช้ในงาน
วิชาชีพ (Longley, 2021), (Goodchild, 2021) อย่างไรก็ตาม จากการทบทวนวรรณกรรมพบว่างานวิจัยส่วน
ใหญ่ยังมุ่งเน้นการพัฒนาและประยุกต์ใช้เทคโนโลยีดังกล่าวในเชิงเทคนิคเป็นหลัก ขณะที่การศึกษาเชิงบูรณา
การซึ่งเชื่อมโยงกระบวนการประมวลผลข้อมูล Mobile LiDAR และ GNSS เข้ากับการพัฒนาทักษะเชิงวิชาชีพ
และการเรียนรู้จากการปฏิบัติงานจริงในบริบทของสหกิจศึกษายังมีอยู่อย่างจ ากัด  

ดังนั้น งานวิจัยนี้จึงมีคุณค่าทางวิชาการในการเติมเต็มช่องว่างดังกล่าว โดยน าเสนอกรอบการท างานที่
ผสานองค์ความรู้ด้านการประมวลผลข้อมูลเชิงพ้ืนที่เข้ากับการเรียนรู้เชิงปฏิบัติ ซึ่งสามารถใช้เป็นแนวทางใน
การพัฒนาศักยภาพผู้ เรียนและการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี LiDAR ในงานวิศวกรรมส ารวจได้อย่างมี
ประสิทธิภาพและยั่งยืน 

 
 
 
 



วารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า (ปีท่ี 2 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2568)  

53 
 

JCEP : Journal of Cooperative Education Progress, Vol 2, No. 1, 2025 (January - June) 

2. วิธีกำรทดลอง 

2.1 ข้อมูลที่ใช้ในกำรศึกษำ 
1. ข้อมูลเซ็นเซอร์ GNSS/IMU/DMI 
2. ข้อมูลสถานีฐานของกรมแผนที่ทหาร  
2.2 ขอบเขตพื้นที่ศึกษำ 
บริเวณรอบกรมแผนที่ทหาร ลาดพร้าว กรุงเทพมหานคร  
2.3 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 
 

 
รูปที ่1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 
2.4 ขั้นตอนปฏิบัติงำน 
1. กำรประมวลผลวิถียำนพำหนะ 
   1.1. น าไฟล์ข้อมูลเซ็นเซอร์ GNSS/IMU/DMI เป็นข้อมูลไฟล์ POS_1 มา Import เข้าสู่โปรแกรม 

POSPAC จากนั้น Import ข้อมูล Base ที่ไปท าการรังวัดเข้าสู่โปรแกรม POSPAC ท าการ Constraint ค่า
พิกัดสถานีฐาน (Base) เพ่ือ Fix ค่าพิกัด ประมวลผลข้อมูลที่ได้จากการ Set Base Station โปรแกรมจะ
ประมวลผลข้อมูลวิิถีของยานพาหนะ ตรวจสอบเส้นทางที่ได้สแกนเลเซอร์ (LiDAR) ดังรูปที่ 2 
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รูปที ่2 การ Import ข้อมูลค่าพิกัดจุดฯ 

 
2. การประมวลผลข้อมูลแสงเลเซอร์ (LiDAR) ด้วยโปรแกรม TBC 5.80 
    2.1. Import ข้อมูลดิบ *.mxdb จะปรากฏเส้นทางวิถีของยานพาหนะที่ได้จากการประมวลผลวิิถี

ของยานพาหนะ (Trajectory) จากโปรแกรม POSPAC ท าการ Generate scans Import ข้อมูลค่าพิกัดจุด
ควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCP) และจุดทดสอบภาคพ้ืนดิน (TP) และท าการ Register a run เป็นการปรับแก้วิถี
ของยานพาหนะ (Trajectory) จากโปรแกรม POSPAC ให้มีความละเอียดถูกต้องมาก ยิ่งขึ้นด้วยการโยงยึดค่า
พิกัดทางอ้อม (Indirect Georeferencing) ของข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) ด้วยค่าพิกัดจุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน (GCP) และท าการ Update scans ดังรูปที่ 3 

 

 
รูปที ่3 การจับคู่จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCP)  

กับต าแหน่งของข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point cloud) 
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3. ท าการเปรียบเทียบของข้อมูล Point Clouds กับข้อมูล Test Point Measure Point โดยซูมเช้า
ไปหาจุด Test Point (CHK1) ที่ต้องการ แล้วคลิกเลือกให้จุดอยู่ระหว่างกลางมากที่สุด ท าให้ครบทุกจุด 
จากนั้น Save เพ่ือน าค่ามาเปรียบเทียบกับข้อมูล Point Clouds ดังรูปที่ 4 

 

 
รูปที ่4 จุด Test Point ที่เลือก 

 
3. ผลกำรทดลองและอภิปรำยผล  

จากการศึกษาได้ผลการเปรียบเทียบข้อมูล  Point Clouds กับข้อมูล  Test Point ซึ่ งได้ค่ า
Horizontal Error 0.041 (m) และค่า Elevation 0.064 (m) สรุปได้ว่าจากการส ารวจข้อมูลความสูงภูมิ
ประเทศด้วยแสงเลเซอร์ (LiDAR) แบบติดตั้งบนรถยนต์ มาประมวลผลด้วยโปรแกรม TBC ผ่านเกณฑ์งาน ซึ่ง
มีเกณฑ์งานทางราบและทางดิ่งอยู่ที่ไม่เกิน ±10 เซนติเมตร ซึ่งเป็นมาตรฐานและเกณฑ์ความถูกต้องที่รับรอง
โดยกรมแผนที่ทหาร 

ค่า Point Cloud Coordinate เป็นค่าที่หาได้จากการ Registration ที่มาจากการประมวลผลด้วย
ข้อมูล GNSS/DMI/IMU  แล้วน ามาท าการ Update scans ซึ่งได้น ามาเปรียบเทียบกับค่า Reference 
Coordinate ที่ เป็นข้อมูล Test Point พบว่าสามารถให้ค่าความถูกต้อง ค่า Horizontal Error และค่า
Elevation อยู่ในระดับต ่ากว่า 10 เซนติเมตร ซึ่งมีความถูกต้องสูงเพียงพอต่อการน าไปประยุกต์ใช้ในอนาคต
อาทิเช่น งานด้านการส ารวจ การส ารวจถนน สามารถน าข้อมูลข้อมูลเสาไฟ ข้อมูลป้ายไปวิเคราะห์ต่อได้ ,งาน
ด้านผังเมืองในการเก็บภาษีป้าย , สนันสนุนในการส ารวจคันกั้นน ้า และการส ารวจแม่น ้าเพ่ือสร้างแบบจ าลอง 
3 มิติให้ทราบข้อมูลความลึกตื้น หรือการตรวจสอบน ้าท่วม 
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รูปที ่5 ตารางการเปรียบเทียบของข้อมูล Point Clouds กับข้อมูล Test Point 

 
4. กิตติกรรมประกำศ  

ข้าพเจ้าขอขอบพระคุณ กรมแผนที่ทหาร และพันโท ทวีชัย ชูเชิด ที่มอบหมายภารกิจที่มีคุณค่าในด้าน
การวิจัยและพัฒนาเทคโนโลยีการส ารวจภูมิประเทศด้วยเทคโนโลยีไลดาร์ (LiDAR)  

ท้ายที่สุดนี้ ข้าพเจ้าขอขอบคุณทุกภาคส่วนที่เกี่ยวข้องในการสนับสนุนโครงงานนี้ จนสามารถน า
ผลลัพธ์ไปใช้ประโยชน์ได้จริงในกระบวนการส ารวจ การจัดการท าแผนที่ภูมิประเทศด้วยเทคโนโลยี LiDAR 
Mobile Mapping ซึ่งถือเป็นการบูรณาการความรู้จากห้องเรียนสู่การใช้ประโยชน์ในเชิงปฏิบัติอย่างเป็น
รูปธรรม 
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ค ำแนะน ำส ำหรับผู้เขียน 

 วารสหกิจศึกษาก้าวหน้า รับบทความภาษาไทยหรือภาษาอังกฤษ ต้องเป็นต้นฉบับ ไม่เคยตีพิมพ์หรือ
เผยแพร่ที่ใดมาก่อน มีจุดประสงค์เพ่ือเผยแพร่ความรู้ และผลงานวิชาการด้านเทคโนโลยีและวิศวกรรม และมี
การตรวจสอบคุณภาพอย่างเคร่งครัด  

1. ข้อก ำหนดทั่วไป 
 บทความต้องประกอบด้วยส่วนต่าง ๆ ตามล าดับต่อไปนี้ คือ 

-  ชื่อเรื่อง/บทความ (Title) 
-  ชื่อผู้เขียน/อีเมล์ (Author, E-mail) 
-  ที่อยู่ผู้เขียน (Affiliation) 
-  บทคัดย่อ (Abstract) 
-  ค าส าคัญ (Keywords) 
-  บทน า (Introduction) 
-  เนื้อหา (Text) 
-  สรุป (Conclusion) 
-  กิตติกรรมประกาศ (ถ้ามี) (Acknowledgements) 
-  เอกสารอ้างอิง (References) 

 
2. ค ำแนะน ำในกำรเขียนและพิมพ์ 
 บทความที่มีความประสงค์เผยแพร่ในวารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า ให้ผู้เขียนใช้ฟอนต์ TH Sarabun 
New ทั้งฉบับ เว้นแต่การใช้สัญลักษณ์เฉพาะ โดยมีการก าหนดขนาดของตัวอักษรและการก าหนดตัวพิมพ์หนา 
(Bold) และตัวพิมพ์ปกติ (Regular) ดังนี้ 
 2.1 ชื่อเรื่อง/บทความ (Title) มีทั้งภาษาไทยและภาษาอังกฤษ ใช้ตัวอักษรขนาด 18 ด้วยการพิมพ์
ตัวหนา ควรใช้ชื ่อเรื ่องให้มีความกระชับแต่ครอบคลุมสาระเนื้อหาของบทความเพื ่อสื่อความหมายของ
บทความอย่างชัดเจน ไม่ใช้ค าย่อ โดยจัดวางก่ึงกลางหน้ากระดาษ  
 2.2 ชื่อผู้เขียนหลัก (Corresponding Author) และผู้เขียนร่วม (Co-Author) มีทั ้งภาษาไทยและ
ภาษาอังกฤษ ใช้ตัวอักษรขนาด 16 ด้วยการพิมพ์ตัวปกติ ไม่ต้องระบุค าน าหน้าและต าแหน่งทางวิชาการ ให้ใส่
หมายเลขล าดับ (ตัวยก) แสดงสังกัดที่แตกต่างกัน และใส่เครื่องหมายดอกจัน (*) ไว้หลัง ชื่อ -สกุล และ
หมายเลขสังกัด ของผู้เขียนหลัก (ตัวยก)  
2.2.1 ส าหรับผู้เขียนหลัก ให้ระบุ E-mail เพ่ือใช้ในการติดต่อ 
 2.3 สังกัดผู้เขียน (Affiliation) มีทั้งภาษาไทยและภาษาอังกฤษ ใช้ตัวอักษรขนาด 16 ด้วยการพิมพ์ตัว
ปกติ ประกอบด้วย ชื่อสังกัด ที่อยู่ และรหัสไปรษณีย์ โดยให้ใส่ตัวเลขก ากับไว้ด้านหน้าโดยใช้ตัวยก  
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 2.4 บทย่อคัด (Abstract) มีทั้งภาษาไทยและภาษาอังกฤษ ใช้ตัวอักษรขนาด 16 หัวข้อให้ใช้ตัวพิมพ์
หนาและส าหรับเนื้อหาของบทคัดย่อให้ใช้ตัวพิมพ์ปกติ ซึ่งเป็นการสรุปประเด็นเนื้อหาที่เป็นแก่นส าคัญเน้น
ประเด็นส าคัญของงาน ที่ต้องการน าเสนอจริงๆ โดยควรประกอบด้วยวัตถุประสงค์ วิธีการ เครื่องมือ และ
ผลสรุป ควรเขียนให้สั้นที่ได้จากการวิจัย และกระชับ ส าหรับบทคัดย่อภาษาอังกฤษ ผู้เขียนต้องใช้หลักไว
ยกรณ์ท่ีถูกต้องและต้องมีความหมายเดียวกันกับบทคัดย่อภาษาไทย  
 2.5 ค าส าคัญ (Keywords) มีทั้งภาษาไทยและภาษาอังกฤษ ใช้ตัวอักษรขนาด 16 โดยใช้ตัวพิมพ์หนา
ตัวพิมพ์ปกติดังตัวอย่างใน Template นี้ ควรเป็นค าที่อยู่ในชื่อบทความ โดยให้ระบุ 3-5 ค า ส าหรับภาษาไทย 
ให้เว้นวรรคระหว่างค าส าคัญ โดยไม่ใส่จุลภาค หรือ ลูกน ้า ( , ) ขั้นระหว่างค าส าคัญ 
 2.6 บทน า (Introduction) ใช้ตัวอักษรขนาด 16 หัวข้อให้ใช้ตัวพิมพ์หนาและส าหรับเนื้อหาให้ใช้
ตัวพิมพ์ปกติ ในส่วนนี้เป็นเนื้อหาที่ผู้เขียนจูงใจให้ผู้อ่านเกิดความสนใจในเรื่องนั้นๆ ซึ่งควรมีข้อมูลปฐมภูมิจาก
การทบทวนวรรณกรรม ข้อมูลทางวิชาการ โดยการสรุปและมีการอ้างอิง เพื่อไว้เป็นข้อมูลที่ใช้ก าหนดฃ
วัตถุประสงค์ของงานวิจัย  
 2.7 เนื ้อหา (Text) ใช้ตัวอักษรขนาด 16 ด้วยตัวพิมพ์ปกติ โดบบทความที่เสนออาจพิมพ์เป็น
ภาษาไทยหรือภาษาอังกฤษ ตามรูปแบบที่ก าหนดเพื่อพร้อมที่จะน าไปพิมพ์ได้ทันที โดยก าหนดขนาดพิมพ์
ขนาด A4 ใช้รูปแบบการพิมพ์ 1 คอลัมน์ตามรูปแบบบทความนี้ ไม่มีเว้นระยะห่างระหว่างบรรทัด นอกจาก
การข้ึนหัวข้อใหม่ให้เว้นบรรทัด 1 บรรทัด โดยจะต้องพิมพ์ให้เต็มคอลัมน์ก่อนที่จะขึ้นคอลัมน์ใหม่ หรือขึ้นหน้า
ใหม่ ห้ามเว้นที่เหลือไว้ว่างเปล่า 
 การล าดับหัวข้อในส่วนของเนื้อเรื่องนี้  ให้ใส่เลขก ากับโดยให้บทน าเป็นหัวข้อหมายเลข 1 และใส่
มหัพภาค หรือ เครื่องหมายจุดหลังตัวเลข เว้นระยะห่าง 1 ช่อง และตามด้วยล าดับหัวข้อ โดยก าหนดให้ทั้ง
หัวข้อเป็นตัวพิมพ์หนาหากมีการแบ่งหัวข้อย่อย ให้ใช้เลขระบบทศนิยมกับหัวข้อย่อย เช่น 1.1 โดยใช้อักษร
รูปแบบปกติ ซึ่งในส่วนของเนื้อหาควรมีหัวข้อเรื่อง ระเบียบวิธีการ วัสดุและอุปกรณ์ และหัวข้ออ่ืนที่จ าเป็นต่อ
การได้มาซึ่งผลการวิจัย รายละเอียดดังนี้ 
 
1. บทน ำ (TH SarabunPSK 16 ตัวหนำ) 

การเขียนบทนำในวารสารเทียบกับรายงานวิจัยฉบับสมบูรณ์ คือ บทที่ 1 เป็นการนำบทที่ 1 มาสรุป
ให้ได้ใจความ เพราะเป็นส่วนของความสำคัญและมูลเหตุที่นำไปสู่การวิจัย พร้อมวัตถุประสงค์ และการ
ตรวจสอบเอกสารที่เกี่ยวข้อง (เทียบกับรายงานฉบับสมบูรณ์ คือ บทที่ 2) ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 16 
ตัวปกต ิ

1.1 หัวข้อย่อย 
หากมีหัวข้อย่อยให้ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 16 ตัวหนา ในหัวข้อย่อย ส่วนเนื้อหาให้ใช้

ขนาด 16 ตัวปกติ และหากมีข้อย่อยลงมาอีกให้ใช้ขนาด 16 ตัวปกติ 
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2. วิธีการทดลองหรือวิธีการศึกษา (TH SarabunPSK 16 ตัวหนา) 
การเขียนวิธีการทดลอง หรือวิธีการศึกษา หรือวิธีการดำเนินการวิจัยในวารสารนั้น เทียบกับรายงาน

วิจัยฉบับสมบูรณ์ คือ บทที่ 3 เป็นการนำบทที่ 3 มาสรุปให้ได้ใจความ เพราะเป็นการอธิบายวิธีการดำเนินการ
วิจัย ซึ่งจะขึ้นอยู่กับการวิจัยแต่และประเภท ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 16 ตัวปกติ  

 
3. ผลการทดลองและอภิปรายผล (TH SarabunPSK 16 ตัวหนา) 

การเขียนผลการทดลองและอภิปรายผลในวารสารนั้น เทียบกับรายงานฉบับสมบูรณ์ คือ บทที่ 4 ซึ่ง
ควรเสนอผลอย่างชัดเจน ตรงประเด็น เป็นผลที่ค้นพบ โดยลำดับตามหัวข้อที่ศึกษา พร้อมการอภิปรายผล 
หากผลการทดลองเป็นตาราง ให้อภิปรายตารางนั้นด้วย ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 16 ตัวปกติ 
 
4. สรุป 
 ในส่วนเนื้อหา หรือสรุปผลการทดลองเมื่อเทียบกับรายงานวิจัยฉบับสมบูรณ์ คือ บทที่ 5 ผลที่ได้จาก
การวิจัยต้องมีการวิเคราะห์ข้อมูลหรือเปรียบเทียบกับงานวิจัยก่อนหน้าเพื่อให้ได้ข้อสรุปที่ได้จากงานวิจัยที่นี้ 
ควรแสดงถึงสิ่งที่ได้จากงานวิจัยนี้เพื่อประโยชน์ในการพัฒนาต่อยอดกับงานวิจัยอื่นหรือผู้อ่าน รวมถึงสามารถ
ใช้อ้างอิงข้อมูลหรือน าไปใช้ประโยชน์ได้ โดยอาจเขียนแบ่งเป็นข้อ ๆ 
 1) บทความวิจัยควรมีความยาวของหน้ากระดาษระหว่าง 6 ถึง 12 หน้า 
 2) บทความทุกบทความที่ส่งเข้าในระบบเพื่อกระบวนการเผยแพร่ในวารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า 
ต้องได้รับความยินยอมจากผู้เขียนร่วมทุกท่าน และจะถูกตรวจสอบความซ ้าซ้อนจากกองบรรณาธิการตาม
มาตรฐานที่ก าหนด รวมถึงจะถูกกลั่นกรองจากผู้ทรงคุณวุฒิในการพิจารณายอมรับ ให้แก้ไข หรือปฏิเสธการ
เผยแพร่ในวารสาร 
 3) การส่งบทความให้ด าเนินการผ่านอีเมล : Jcep@mail.rmutk.ac.th 
 
5. คำขอบคุณ หรือกิตติกรรมประกาศ (TH SarabunPSK 16 ตัวหนา) 

การเขียนคำขอบคุณ หรือกิตติกรรมประกาศนั้น เป็นการขอบคุณ หรือกิตติกรรมประกาศกับบุคคล 
ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 16 ตัวปกต ิ
 
6. เอกสารอ้างอิง (TH SarabunPSK 16 ตัวหนา) 

การเขียนเอกสารอ้างอิง ต้องใช้ตามแบบที่วารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า กำหนดอย่างเคร่งครัดใน
ระบบ APA (American Psychological Association) และเขียนเอกสารอ้างอิง เฉพาะเอกสารที่นำมาอ้างอิง
ในเนื้อหาเท่านั้น และควรเรียงจากตัวอักษรไทย ก-ฮ และ ตัวอักษร A -Z เช่น ใช้แบบอักษร TH SarabunPSK 
16 ตัวปกติ  
 2.6.1 รูปแบบการเขียนตารางให้ดูตัวอย่างดังตารางที่ 1 กำหนดให้ไม่มีเส้นในแนวตั้ง มีเฉพาะเส้นใน
แนวนอน หัวข้อหลักในแต่ละคอลัมน์ กำหนดให้เป็นตัวหนา จัดชิดขอบด้านซ้ายของแต่ละคอลัมน์ และในส่วน
ของเนื้อหาควรอ้างอิงและมีการอธิบายตารางที่นำมาใช้สื่อสารกับผู้อ่านในบทความ โดยใช้อักษรขนาด 16 
หรือ 16 ในเนื้อหาของตาราง โดยหัวข้อในตารางให้ใช้ตัวพิมพ์หนา 
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ตำรำงท่ี 1 เงื่อนไขการเชื่อม  (ฤทธิชัย, 2565) 

เงื่อนไข รำยละเอียด 
กระบวนการเชื่อม  การเชื่อมอาร์คทังสเตนแก๊สปกคลุม  

ทิศทางในการเชื่อม  แบบจุด 

กระแสเชื่อม 100 แอมป์ 
แท่งอิเล็กโทรด  WT20, 2.4 มม. 

ระยะอาร์ค  2 มม. 
แก๊สปกคลุม  99.9% อาร์กอน 

อัตราการไหลของแก๊สปกคลุม 10 ลิตรต่อนาที 

เวลาเชื่อมจุด  3 และ 6 วินาที 
ความเค้นตกค ้าง หรือ ระยะด ัดที่
เปลี่ยนไป 

154 และ 220 เมกะปาสคาล หรือ 0.5 และ 
2.0 มม. 

  
 ชื่อ ตารางที่ 1 ใช้ตัวอักษรขนาด 16 ด้วยตัวพิมพ์หนาและตามด้วยชื่อตารางด้วยตัวพิมพ์ปกติจัดวาง
อยู่เหนือตารางโดยไม่เว้นบรรทัดระหว่างชื่อตารางกับตาราง ต าแหน่งของชื่อตารางและตัวตารางให้จัดชิดซ้าย
สุด 
 

 
รูปที่ 1 เงื่อนไขการสร้างความเค้นตกค้างขณะเชื่อม (ฤทธิชัย, 2565) 

 
  2.6.2 รูปภาพที่ใส่ในบทความควรมีความละเอียดเพียงพอต่อการแสดงรายละเอียดเพื่อสื่อสารกับ
ผู้อ่าน ต้องมีอัตราส่วน (Ratio) ของรูปภาพที่ถูกต้อง หากมีตัวอักษรในภาพต้องมีขนาดใหญ่เพียงพอและได้
สัดส่วนกับรูปภาพดังกล่าว รูปภาพทุกรูปจะต้องมีหมายเลขก ากับเรียงล าดับก่อนและหลังพร้อมค าบรรยายใต้
รูปภาพ โดยจัดค าอธิบายและรูปไว้กึ่งกลางหน้ากระดาษ ไม่ควรใช้ค าว่า “แสดง” เช่น ไม่ควรเขียนว่า “รูปที่ 1 
แสดงเงื่อนไขการสร้างความเค้นตกค้างขณะเชื่อม” ที่ถูกต้องควรเป็น “รูปที่ 1 เงื่อนไขการสร้างความเค้น
ตกค้างขณะเชื่อม” ทั้งนี้ทุกรูปภาพต้องมีการอ้างอิงในเนื้อหา ดังแสดงตัวอย่างรูปที่ 1 
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 2.6.3 การเขียนสมการจะต้องมีหมายเลขก ากับอยู่ภายในวงเล็บและเรียงล าดับที่ถูกต้อง ควรใช้ตัว
พยัญชนะเอียงแสดงถึงพารามิเตอร์หรือตัวแปรในสมการหรืออาจใช้สัญลักษณ์เฉพาะ หรือใช้รูปแบบ 
Equation ในการเขียน โดยต้องมีรายละเอียดแสดงความหมายของพารามิเตอร์ที่ปรากฏอยู่ในสมการ เว้นหนึ่ง
บรรทัดก่อนเขียนสมการ และเว้นหนึ่งบรรทัดหลังเขียนสมการ จัดให้สมการอยู่ตรงกลางหน้ากระดาษ 
 
ตัวอย่างเช่น ความสัมพันธ์ระหว่างแรงเสียดทาน (Friction Force; f) กับความดันกระท าตั้งฉากกับทิศทางการ

เคลื ่อนที ่ (Normal Pressure; N) ที ่ร ู ้จ ักกันในชื ่อ Coulomb Friction ดังสมการ (1) โดยที ่ μ คือ ค่า
สัมประสิทธิ์ความเสียดทาน (Coefficient of Friction) (XXXXX, 2002) ซึ่งต้องมีการอ้างอิงหากน ามาจาก
แหล่งอื่น ตัวอย่างการเขียนสมการแสดงดังสมการที่ (1) 

   𝜇 =
𝑓

𝑁
                     (1) 

 
3. เอกสำรอ้ำงอิง 
ธานินทร์ ศิลป์จารุ. (2560). การวิจัยและวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติด้วย SPSS และ AMOS (พิมพ์ครั้งที่ 17). 

นนทบุรี: เอส. อาร์. พริ้นติ้ง แมสโปรดักส์. 
จิราวรรณ สมหวัง. (2561). การพัฒนาศักยภาพแหล่งเรียนรู ้ส าหรับการจัดการโซ่อุปทานสินค้าเกษตร

ปลอดภัย (กระท้อน) แบบมีส่วนร่วมของชุมชนในจังหวัดลพบุรี. วารสารบัณฑิตศึกษา มหาวิทยาลัย
ราชภัฏเชียงราย, 11(2), หน้า 63-75. 
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28(2), pp. 680-698. 
การอ้างอิงเอกสารใช้การเขียนแบบ APA 7th เป็นรูปแบบการเขียนอ้างอิงแบบนาม-ปี โดยการระบุชื่อ

ผู้เขียนและตามด้วยปีที่เขียน ตามรูปแบบวารสารก าหนด 
 
ตัวอย่ำงกำรเขียนเอกสำรอ้ำงอิง 
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From experience to experiential learning.  In:  Cooperative Education. Spinger.  Uyeno, 
T., Arai, R., Taniuchi, T., & Matsuura, K. (Eds.), pp. 886-898. Tokyo. 

 
บทควำมในวำรสำร หรือนิตยสำร 

ชื่อ/ชื่อสกุล./(ปีที่พิมพ์)./ชื่อบทความ./ชื่อวารสาร,/ปีที่(ฉบับที่),/หน้าที่ตีพิมพ์บทความ. 
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ชื่อผู้แต่ง./(ปีที่พิมพ์)./ชื่อรายงานการวิจัย./สถานที่พิมพ์:/ส านักพิมพ์. 
จิราวรรณ สมหวัง. (2559). รายงานการวิจัย เรื่อง การจัดการโลจิสติกส์ส าหรับการท่องเที่ยวเชิงวัฒนธรรม
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แห่งชาติ (วช.). 
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รายชื่อผู้ทรงคุณวุฒิ (Peer Review) 
 
ศาสตราจารย์ ดร.เฉลิมชนม์ สถิระพจน์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  

จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
รองศาสตราจารย์ ดร.ศศิรดี จันทสี คณะวิศวกรรมศาสตร์  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 
รองศาสตราจารย์ ดร.ชาติชาย ไวยสุระสิงห์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  

มหาวิทยาลัยขอนแก่น 
ดร.พัฒน์ พิสิษฐเกษม คณะเศรษฐศาสตร์  

มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ 
ดร.ปัณฑิตา ตรงจิตต์รักษา คณะวิศวกรรมศาสตร์  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรี 
รองศาสตราจารย์ ดร.ฉันทมณี พูลเจริญศิลป์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.รัตนาภร ยวงสวัสดิ์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.คนึงกานต์ กลั่นบุศย์ คณะวิทยาศาสตร์  

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
รองศาสตราจารย์ ดร.เชฏฐเนติ ศรีสอ้าน วิทยาลัยนวัตกรรมดิจิทัลเทคโนโลยี  

มหาวิทยาลัยรังสิต 
รองศาสตราจารย์ ดร.อรสา  เตติวัฒน์ คณะบริหารธุรกิจ  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.กมลศักดิ์ วงศ์ศรีแก้ว คณะวิทยาการจัดการ  

มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.พิลาพรรณ โพธิ์นรินทร์ คณะบริหารธุรกิจ  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สิทธิพัทธ์ เลิศศรีชัยนนท์ คณะบริหารธุรกิจ  

สถาบันการจัดการปัญญาภิวัฒน์ 
ดร.ชิตพงษ์ อัยสานนท์ คณะบริหารธุรกิจ  

มหาวิทยาลัยกรุงเทพธนบุรี 
ดร.จารุวรรณ กาญจนศุภวรรณ คณะบริหารธุรกิจ  

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
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ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ศรีประไพ จุ้ยน้อย คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี 

ดร.อภิวัฒน์ ดิษฐาพร คณะบริหารธุรกิจ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.อนุเผ่า อบแพทย์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.รัตติยากร เรียนยอย คณะวิทยาศาสตร์   
มหาวิทยาลัยเชียงใหม่ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์สิรัชชา ส าลีทอง คณะศิลปกรรมศาสตร์ 
มหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.นิวัฒน์ มูเก็ม คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ 

ดร.ณัฏฐ์พงษ์ จันทชโลบล คณะบริหารธุรกิจ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

รองศาสตราจารย์ ดร.คมกริช ละวรรณวงษ์ คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.นิสิต เรืองสว่าง คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

รองศาสตราจารย์ เดช เหมือนขาว คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชัย 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ประจักร จัตกุล คณะวิศวกรรมศาสตร์บูรณาการและเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลตะวันออก 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ฤทัยรัตน์ สุทธิสุวรรณ คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

รองศาสตราจารย์ ปิยนุช นาคพงศ์ คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ เฉลิมพล คล้ายนิล  คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ธีร์ โคตรถา คณะอุตสาหกรรมสิ่งทอ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ดร.เกศทิพย์ กรี่เงิน คณะเทคโนโลยีคหกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร 
 



 
วารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า (ปีท่ี 2 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2568) 

 
 

JCEP : Journal of Cooperative Education Progress, Vol 2, No. 1, 2025 (January - June) 

ISSN 3088-2877 (Online) 
 

ดร.ณัฏฐวรวีร ์มานพพงษ์ คณะอุตสาหกรรมสิ่งทอ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.พิสิทธิ์ เมืองน้อย คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.อธิพันธ์ วรรณสุริยะ คณะบริหารธุรกิจ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.พลอยไพลิน ยงศิริ คณะเทคโนโลยีนวัตกรรมบูรณาการ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

ดร.ปกรณ์ ชุมรุม คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ปรมินทร์ โฆษิตกุลพร คณะบริหารธุรกิจ  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ดร.วิเรขา ค าจันทร์ คณะวิทยาศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ 
มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ 

ดร.ธีรวัส ค าหน่อแก้ว คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สุธาสนิีน์ บุรีค าพันธุ์ คณะครุศาสตรอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี  
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง 

ดร.พีรยา สระมาลา คณะอุตสาหกรรมสิ่งทอ 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.รัตติยากร  เรียนยอย คณะวิทยาศาสตร์   
มหาวิทยาลัยเชียงใหม่ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.เลิศลกัษณ์ แก้ววิมล คณะวิศวกรรมศาสตร์  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ พุดกรอง พันอุโมงค์ คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ อาทิตยา มีหนองหว้า คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
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แบบฟอร์มส่งบทความเพ่ือพิจารณาตีพิมพ์ลงในวารสารสหกิจศึกษาก้าวหน้า 
 

วันท่ี…….. เดือน……………. พ.ศ………… 
 
ข้าพเจ้า (นาย/นาง/นางสาว)………………………………………....……… นามสกลุ………………..…………….………………..……………………. 
ขอส่ง        บทความวิจัย   บทความวิชาการ 
เรื่อง (ภาษาไทย) ………………………………………………………………………………………………………………….………….……………… 
 ………………………………………………………………………………………………………………….………….……………… 
เรื่อง (ภาษาอังกฤษ) …………………………………………………………………………………………………………….……………….……………… 
 ………………………………………………………………………………………………………………….………….……………… 

ช่ือผู้เขียนร่วม (ภาษาไทย) 
 1. ช่ือ………………………………………………………. นามสกลุ…………………………….……..……………………….
  
 2. ช่ือ………………………………………………………. นามสกลุ………………………….………..……………………….
  
 3. ช่ือ………………………………………………………. นามสกลุ……………………………….…..……………………….
  
ช่ือผู้เขียนร่วม (ภาษาอังกฤษ) 
 1. First name……………………….………….……… Surname ………………………………….…..………………… 
 2. Second name…………………………….……… Surname ……………………………….…..…………………… 
 3. Third name………………….…………….……… Surname …………………………….……..…………………… 

ที่อยู่ที่สามารถติดต่อไดส้ะดวก……………………………….……………………….. หมู่ที…่…………… ซอย…………………….…….……………... 
ถนน…………………………….….. ตำบล/แขวง…………….………….. อำเภอ/เขต………………..………… จังหวัด………………….…...………. 
รหัสไปรษณีย์………………………........……….. E-mail……………….................................................…………………………………..………..  
โทรศัพท…์……………………......……..โทรสาร………………………………………….. โทรศัพท ์(มือถือ)………………....…………………………… 
ข้าพเจ้าขอรับรองว่าบทความนี้   เป็นผลงานของข้าพเจ้าแตเ่พยีงผู้เดียว 
     เป็นผลงานของข้าพเจ้าและผูร้่วมงานตามชื่อที่ระบุในบทความจริง 

 โดยขอรับรองว่ารูปภาพและข้อความทั้งหมดในบทความนี้ ไม่ละเมิดลิขสิทธิ์ใด ๆ และบทความนี้ไม่เคยลงตีพิมพใ์น
วารสารใดมาก่อน และจะไม่นำบทความนี้ไปเพื่อพิจารณาลงตีพิมพ์ในวารสารอื่นอีกเป็นการซ้ำซ้อนการละเมิดลิขสิทธิ์ถือเป็น
ความรับผิดชอบของผู้เขียนบทความโดยตรง ทั้งนี้ผู้เขียนเข้าใจในนโยบายการรับบทความของวารสหกิจศึกษาก้าวหน้าแล้ว 
และยินยอมว่าบทความที่ตีพิมพ์ลงในวารสหกิจศึกษาก้าวหน้า ถือเป็นลิขสิทธิ ์ของคณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
 
 

ลงช่ือ……………………………………………………………… 
(…………………………………………………………….) 
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หนังสือรับรองการตีพิมพ์บทความ 
วารสหกิจศึกษาก้าวหน้า 

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ 
 

ขอรับรองว่าบทความ……………………………………………………… 
 

โดย …………………………………………………………………………………………………………….. 
…………………………………………………………………………………………………………….. 
…………………………………………………………………………………………………………….. 

 
 
 

ได้ผ่านการประเมินจากคณะกรรมการผู้ทรงคุณวุฒิจำนวน 3 ท่าน 
และตีพิมพ์ในวารสหกิจศึกษาก้าวหน้า 

ปีที ่……….. ฉบับที่ …………. (……………. - ………….. พ.ศ. ………….) 
 
 
 

(รองศาสตราจารย์ ดร.พิชัย จันทร์มณ์) 
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