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การพัฒนาชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการควบคุมการผลิตอัตโนมัติ 
ด้วยโปรแกรมเมเบลิลอจกิคอลโทรลเลอร์ 
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บทคดัย่อ  

การวิจยัครัง้นีมี้วตัถปุระสงค์เพื่อ 1) พฒันาและประเมินคณุภาพชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลิต
อตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 2) ประเมินประสิทธิภาพชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลิต
อตัโนมตัิ และ 3) เปรียบเทียบผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนก่อนเรียนและหลงัเรียน กลุ่มตวัอย่างในการวิจยัครัง้นี ้คือนักศึกษาระดบั
ปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล คณะครุศาสตร์อตุสาหกรรม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร ที่ลงทะเบียน
เรียนวิชาไฮดรอลิกส์และนิวแมติกส์ ชัน้ปีที่ 4 ภาคเรียนที่ 1 ปีการศึกษา 2565 จ านวน 30 คน โดยใช้วิธีการเลือกแบบเจาะจง 
เคร่ืองมือที่ใช้ในการวิจยั ได้แก่ ชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 
ใบประเมินคุณภาพชุดการสอน และแบบวัดผลสมัฤทธ์ิทางการ สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมลู ได้แก่ ค่าเฉลี่ย ส่วนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน และการทดสอบความแตกตา่งระหวา่งคา่เฉลี่ยที่กลุม่ตวัอยา่งสมัพนัธ์กนั ผลการวิจยัพบวา่ 1) ผลการประเมินคณุภาพ

ชุดสาธิตโดยผู้ เชี่ยวชาญ พบว่า ด้านเอกสารประกอบด้านทฤษฎีอยู่ในระดับดี ( 𝑥̅=4.18, S.D.=0.53) คุณภาพด้านเอกสาร

ประกอบด้านการฝึกทักษะการปฏิบัติอยู่ในระดับดีมาก (𝑥̅=4.62, S.D.=0.32) และคุณภาพด้านใบชุดทดลองอยู่ในระดับดี 
(𝑥̅=4.40, S.D.=0.43) 2) ผลการหาประสิทธิภาพชุดการสอนเม่ือน าไปใช้กับกลุ่มผู้ เรียนมีค่าเท่ากับ 82.21/86.10 ซึ่งเป็นไป 
ตามเกณฑ์ 80/80 และ 3) นักศึกษามีผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนหลงัเรียนสงูกว่าก่อนเรียนอย่างมีนัยส าคญัทางสถิติที่ระดับ .01 
เป็นไปตามสมมติฐานการวิจยั 
ค าส าคัญ:  ชดุฝึกปฏิบตัิ  การควบคมุอตัโนมตัิ  โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์  ผลสมัฤทธ์ิทางการเรียน 
 

Abstract 
The objectives of this research were to 1)  develop and evaluate the quality of the object sorting robotic arm 

and automatic production control using a programmable logic controller, 2)  determine the efficiency of the object 
sorting robotic arm and automatic production control using a programmable logic controller; and 3)  compare the 
learning achievements before and after the class. A sample group in this research was from 30 third-year 
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undergraduate students of Mechanical Engineering enrolled in the Hydraulics and Applied Pneumatics course  
in semester 1 of the academic year 2022 at the Faculty of Industrial Education, Rajamangala University of Technology 
Phra Nakhon. The sample was derived from the simple random sampling method in the classroom. The research 
instruments included the mobile hydraulics training set, a test used during class and after class, and the quality 
assessment sheet for the training set. Data were analyzed statistically by mean, standard deviation, and dependent 
samples t-test. The research results showed as follows: 1)  The average result of the assessment of the quality of  
the training kits by the experts in the design and structure quality field was in good level, with average and standard 

deviation (𝑥̅=4.18, S.D.=0.53). The average result of functional quality was at very good level (𝑥̅=4.62, S.D.=0.32) 

while the average result of the quality assessment for the experimental sheet was evaluated at good level ( 𝑥̅=4.40, 
S.D.=0.43) . 2)  The efficiencies of the training sets and experimental worksheets when applied to the learners were 
82.21/86.10, which followed the threshold set at 80/80. Finally, 3) Students had a statistically significantly higher level 
of academic achievement after the class than before the class .01 level accordingly to the hypothesis.  
Keywords:  practice set, automatic control, programmable logic controller, achievement 
 

บทน า 
 

การขบัเคลือ่นเคร่ืองจกัรกลนัน้เน้นใช้การประหยดั
พลงังานและการผลิตด้วยระบบอัตโนมัติ ส่งผลให้
การผลิตสินค้ามีคุณภาพสงูและได้มาตรฐาน โดยที่
เคร่ืองจกัรกลชนิดหนึง่ ๆ จะออกแบบให้มีลกัษณะของ
โครงสร้างและรูปร่างแตกตา่งกนัออกไปตามวตัถปุระสงค์
ของการใช้งาน ขึน้อยู่กับงานแต่ละประเภทและจะมี
หน้าที่การท างานในด้านตา่ง ๆ ตามการควบคมุโดยตรง
ของมนษุย์ การควบคมุระบบต่าง ๆ  ในการสัง่งานระหวา่ง
เคร่ืองจักรกล หุ่นยนต์ และมนุษย์สามารถท างานได้
ด้วยระบบปกติและอตัโนมตัิ โดยทัว่ไปเคร่ืองจกัรกล
และหุ่นยนต์ถกูสร้างขึน้เพื่อส าหรับงานที่มีความยาก 
ล าบาก การน าเคร่ืองจกัรอตัโนมตัิมาใช้แทนแรงงานคน
จะท าให้กระบวนการในการผลิตมีความถกูต้องแมน่ย า
และมีความรวดเร็วเพิ่มขึน้ เป็นผลให้กระบวนการผลติ
มีประสิทธิภาพดีขึน้ โดยที่พีแอลซีหรือโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอนโทรลเลอร์ (programmable logic controller, 
PLC) เป็นอุปกรณ์ควบคมุอย่างหนึ่งที่นิยมใช้ในงาน

ระบบควบคุมเคร่ืองจักรกลอุตสาหกรรมและเป็น
อุปกรณ์ควบคุมอิเล็กทรอนิกส์ที่มีหน่วยความจ าใน
การเก็บโปรแกรมส าหรับควบคมุการท างานของอุปกรณ์
ตา่ง ๆ  ที่ตอ่เข้ากบัอินพตุและเอาต์พตุ โดยท างานตาม
โปรแกรมที่บนัทกึในหนว่ยความจ าภายใน PLC ถือเป็น
อุปกรณ์ควบคุมที่ส าคัญอีกตัวหนึ่งในการควบคุม
เคร่ืองจกัรในโรงงานอตุสาหกรรมให้ท างานอยา่งอตัโนมตัิ 
เราสามารถใช้  PLC ท างานเลียนแบบวงจรรีเลย์- 
ซีเควนซ์ได้ ใช้โปรแกรมเลียนแบบการท างานของ
อปุกรณ์ เช่น รีเลย์ตวัตัง้เวลา ตวันบัและใช้โปรแกรม
ต่อสายระหว่างอปุกรณ์เหลา่นีเ้พื่อให้ได้วงจรที่สามารถ
ท างานควบคมุได้เหมือนรีเลย์ซีเควนซ์ (Sritram, Buhga, 
Boonperm, & Deesom, 2021) 

ชดุฝึกทกัษะการเรียนรู้ เป็นนวตักรรมที่มีบทบาท
ต่อการจัดการเรียนรู้ที่ดีซึ่งสามารถน ามาใช้ได้ในทุกระดบั 
ชัน้เรียน สามารถน ามาเป็นแนวทางในการแก้ปัญหา
และเพิ่มประสิทธิภาพการเรียนการจัดการเรียนรู้ 
ที่ เ ก่ียวกับการค านวนเพื่อส่งเสริมทักษะการคิด
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วิเคราะห์ที่พฒันาคณุลกัษะอนัพึงประสงค์ของผู้ เรียน 
มีลักษณะของชุดฝึกทักษะเป็นสื่อการเ รียนที่ใช้ 
ฝึกทกัษะให้กบัผู้ เรียนหลงัเรียนจบเนือ้หา และมีแบบ
ฝึกทกัษะในระหวา่งหนว่ยการเรียนรู้ จะช่วยให้ผู้ เรียน
มีทกัษะและสามารถสร้างความเข้าใจบทเรียนได้ดียิ่งขึน้ 
จากการศึกษาของ Kaeotasaeng, & Akatimagool (2017) 
การพฒันาชุดสื่อการสอนการออกแบบสายอากาศพืน้ฐาน
ส าหรับการศึกษาด้านวิศวกรรมโทรคมนาคม ซึ่งน า
เทคโนโลยีมาใช้ในการพฒันาและส่งเสริมการเรียน
การสอนให้แก่นกัศึกษา จึงเป็นทางเลือกที่ เหมาะสม
กับการเรียนรู้ของรายวิชาวิศวกรรมสายอากาศ ส าหรับ
นักศึกษามหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
พระนครเหนือ ที่จ าเป็นอย่างยิ่งที่ต้องมีการพฒันาและ
สร้างสรรค์ อีกทัง้ชดุฝึกทกัษะที่ดงึดดูความสนใจ ตอบสนอง
ความต้องการของนักศึกษา และ Siriwattananon, 
Kohpeisansukwattana, & Deewanichsakul (2022) 
ได้ระบวุ่า การพฒันาชุดการสอนการควบคมุนิวแมติกส์
ด้วยพีแอลซีเสริมทกัษะและมีความจ าเป็นต่อกิจกรรม
การเรียนรู้ การจดักิจกรรมซึง่ครูสามารถน าไปประกอบ 
การเรียนรู้ของนักศึกษาได้เป็นอย่างดี และเป็นการ 
น าเทคโนโลยีมาใช้ในการพัฒนาและส่งเสริมการ
เรียนการสอนและ Khwanmuang (2021a) ได้ระบวุา่  
การออกแบบและสร้างชดุฝึกแมคคาทรอนิกส์คดัแยก
ความสูงชิน้งานอัตโนมัติเป็นสื่อของจริง นักศึกษา
สามารถเข้าถึงอปุกรณ์การท างานของชดุฝึก และเพื่อให้
นกัศึกษาได้รับประสบการณ์และการเรียนรู้ด้วยตนเอง
ตามวตัถุประสงค์การเรียนรู้ที่ก าหนดไว้ ด้วยการลด
บทบาทของผู้สอนและเปิดโอกาสให้นกัศกึษามีสว่นร่วม
ในกิจกรรมการเรียนรู้เป็นการวางพืน้ฐานความรู้แก่นกัเรียน 
นักศึกษา รวมถึงการฝึกฝนประสบการณ์ท าให้เกิด

ทกัษะตามเวลาที่ได้รับมอบหมาย เนื่องจากชดุฝึกจะช่วย
ให้ผู้ เรียนเข้าใจบทเรียนได้ พัฒนาทักษะด้านต่าง ๆ 
ดงันัน้ ชุดฝึกทกัษะจึงมีความส าคญัต่อการเรียนรู้ของ
ผู้ เรียน และท าให้ผู้ เรียนเกิดการเรียนรู้ได้ดียิ่งขึน้ 

จากความเป็นมาและปัญหาข้างต้น ผู้วิจยัได้
ตระหนกัถึงความส าคญัในแนวทางและวิธีแก้ไขปัญหา
เพื่อสง่เสริมให้นกัศึกษามีการประยกุต์ใช้ความรู้จาก
ทฤษฎีสูก่ารปฏิบตัิในการวิจยัครัง้นี ้ผู้วิจยัจึงได้พฒันา
ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 
เพื่อใช้เป็นสือ่การเรียนการสอนและฝึกทกัษะเก่ียวกบั
ระบบควบคมุ ซึ่งจะท าให้ผู้ เรียนมีทกัษะในการควบคมุ
และเป็นบัณฑิตนักปฏิบัติในการวิจัยครัง้นี  ้ซึ่งมี
วตัถปุระสงค์ คือ 1) เพื่อพฒันาและประเมินชุดสาธิต
แขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติอตัโนมตัิ
ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 2) เพื่อประเมิน
ประสิทธิภาพชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุ
การผลติอตัโนมตัิ และ 3) เพ่ือเปรียบเทียบผลสมัฤทธ์ิ
ทางการเรียนก่อนเรียนและหลงัเรียน 

 
วิธีการศึกษา 

งานวิจยันีเ้ป็นงานวิจยัเชิงทดลอง (experimental 
research) ใช้รูปแบบการทดลองแบบกลุม่เดียว (one-
group pretest-posttest design) ซึ่ งมี รายละเอี ยด 
วิธีการด าเนินการวิจยัดงัตอ่ไปนี ้

ประชากรของการวิจัย  ได้แก่  นักศึกษา 
ระดับปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล  
คณะครุศาสตร์อตุสาหกรรม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยี 
ราชมงคลพระนคร ปีการศึกษา 2565 ภาคเรียนที่ 1 
จ านวน 265 คน  
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กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการวิจัย ได้แก่ นกัศกึษา
ระดับปริญญาตรี  ชั น้ปีที่  4 สาขาวิชาวิศวกรรม 
เคร่ืองกล คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม ที่ลงทะเบียน
เรียนในรายวิชาไฮดรอลิกส์ และนิวแมติกส์ประยกุต์  
ในปีการศึกษา 1/2565 ที่ได้มาโดยวิธีการสุ่มแบบ
เจาะจง (purposive sampling) จ านวน  30 คน 

 

ตัวแปรที่จะศึกษาในการวิจัย ได้แก่  
ตวัแปรต้น ได้แก่ ชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถุ

และการควบคุมการผลิตอัตโนมัติด้วยโปรแกรม 
เมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ เพ่ือส่งเสริมผลสมัฤทธ์ิ
ทางการเรียนของนกัศกึษาระดบัปริญญาตรี 

ตัวแปรตาม ได้แก่ ผลการประเมินคุณภาพ 
ชดุสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญและผลสมัฤทธ์ิการเรียนรู้ 

 

สมมติฐาน 
1. ผลการประเมินการคุณภาพชุดสาธิตโดย

ผู้ เช่ียวชาญอยูใ่นระดบัมากขึน้ไป (Kaewurai, 2002)  
2. ชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการ

ควบคุมการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก 
คอลโทรลเลอร์ที่สร้างขึน้มีประสิทธิภาพ (E1/E2) 
เป็นไปตามเกณฑ์ 80/80 (Chaiyasit, 2012) 

3. นกัศึกษามีผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนโดยใช้
ชุดสาธิตที่คะแนนเฉลี่ยหลงัเรียนสงูกวา่คะแนนเฉลีย่
ก่อนเรียนอยา่งมีนยัส าคญัทางสถิติที่ระดบั .01 

 

เคร่ืองมือที่ใช้ในการวิจัย ประกอบด้วย 

1. ชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการ
ควบคุมการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอลโทรลเลอร์ ประกอบด้วยหนว่ยการเรียนรู้ 5 หนว่ย 
ดังนี ้1) นิวแมติกส์ไฟฟ้า 2) เซนเซอร์อุตสาหกรรม  
3) เซอร์โวมอเตอร์ 4) การใช้โปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอนโทรลเลอร์ 5) การเขียนค าสัง่ 

2. แบบทดสอบวัดผลสมัฤทธ์ิทางการเรียน
รายวิชาไฮดรอลิกส์และนิวแมติกส์ประยุกต์ก่อน  
และหลงัเรียน จ านวน 40 ข้อ 

3. ประเมินความเหมาะสมชองชดุสาธิต โดย
ให้ผู้ เช่ียวชาญประเมินความเหมาะสมชุดฝึกมีลกัษณะ
ของแบบมาตราส่วนประมาณค่า (rating sale) ตาม
แบบของ Brahmawong (2013) 5 ระดบั ดงันี ้ 

คะแนน 5 หมายถึง ระดับคะแนนประเมิน
ความเหมาะสมของชุดสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญมีความ
เหมาะสม อยูร่ะดบัดีมาก 

คะแนน 4 หมายถึง ระดับคะแนนประเมิน
ความเหมาะสมของชุดสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญมีความ
เหมาะสม อยูร่ะดบัดี 

คะแนน 3 หมายถึง ระดับคะแนนประเมิน
ความเหมาะสมของชุดสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญมีความ
เหมาะสม อยูร่ะดบัพอใช้ 

คะแนน 2 หมายถึง ระดับคะแนนประเมิน
ความเหมาะสมของชุดสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญมีความ
เหมาะสม อยูร่ะดบัปรับปรุง 

คะแนน 1 หมายถึง ระดับคะแนนประเมิน
ความเหมาะสมของชุดสาธิตโดยผู้ เช่ียวชาญมีความ
เหมาะสม อยู่ระดับควรปรับปรุง และใช้เกณฑ์การ
แปลผลเพื่อเป็นแนวทางการแปลความหมายของ 
การประเมินความเหมาะสมของชดุสาธิต 

 

คะแนนเฉลี่ย 4.51-5.00 หมายถึง ชุดสาธิต
แขนกลที่สร้างขึน้มีคะแนนเฉลีย่อยูใ่นระดบัดีมาก 

คะแนนเฉลี่ย 3.51-4.50 หมายถึง ชุดสาธิต
แขนกลที่สร้างขึน้มีคะแนนเฉลีย่อยูใ่นระดบัดี 

คะแนนเฉลี่ย 2.51-3.50 หมายถึง ชุดสาธิต
แขนกลที่สร้างขึน้มีคะแนนเฉลีย่อยูใ่นระดบัพอใช้ 
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คะแนนเฉลี่ย 1.51-2.50 หมายถึง ชุดสาธิต
แขนกลที่สร้างขึน้มีคะแนนเฉลีย่อยูใ่นระดบัปรับปรุง 

คะแนนเฉลี่ย 1.00-1.50 หมายถึง ชุดสาธิต
แขนกลที่สร้างขึน้มีคะแนนเฉลี่ยอยู่ในระดับควร
ปรับปรุง 
การสร้างและหาประสิทธิภาพของเคร่ืองมือที่ใช้ 
ในการวิจัย 
 

 

การวิจัยครัง้นี เ้ป็นออกแบบและพัฒนาชุด
สาธิตที่ประกอบด้วย เอกสารประกอบด้านทฤษฎี 
เอกสารประกอบด้านการฝึกทกัษะการปฏิบตัิ สื่อการ
สอนประเภทต่าง ๆ แบบทดสอบ รายละเอียดของ 
การสร้างชดุสาธิตมีขัน้ตอน ดงันี ้

 

1. ศกึษาเนือ้หาเก่ียวข้องชดุสาธิตในรูปแบบตา่ง ๆ  
เช่น คูม่ือ หนงัสอื ต ารา เพื่อใช้เป็นแนวทางพฒันาชดุฝึก 

2. ร่างแบบโครงสร้างชดุสาธิตแขนกลคดัแยก
วตัถุและการควบคมุการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ด้วยโปรแกรม solid work 
ดงั (Figure 1) 

3. การสร้างใบเนือ้หา ประกอบด้วย 5 หนว่ยเรียน 
ดงันี ้หน่วยเรียนที่ 1 นิวแมติกส์ไฟฟ้า หน่วยเรียนที่ 2 
เซนเซอร์อตุสาหกรรม หนว่ยเรียนที่ 3 เซอร์โวมอเตอร์ 
หน่วยเรียนที่ 4 การใช้โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ 
และหนว่ยเรียนที่ 5 การเขียนค าสัง่ 

4. การสร้างชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละ
การควบคุมการผลิตอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอลโทรลเลอร์โดย ดงั (Figure 2)  

5. แบบประเมินคุณภาพของชุด ฝึก โดย
ผู้ เช่ียวชาญที่มีประสบการด้านการสอน จ านวน 7 คน 
ประเมินชดุฝึกทีสร้างขึน้ ซึ่งมีรายละเอียดการประเมนิ
ดังนี ้ประเมินความเหมาะสมชองชุดสาธิต โดยให้
ผู้ เช่ียวชาญประเมินความเหมาะสมชุดฝึก ทัง้ในสว่น
ของหัว ข้อเ ร่ือง คู่มือการสอน ก าหนดการสอน  
ใบเนือ้หา สื่อการสอน แบบฝึกหดั แบบทดสอบ และ
แบบประเมินผลปฏิบตัิการสอน จากนัน้น าข้อมลูและ
ข้อเสนอแนะที่ได้จากผู้ เช่ียวชาญมาปรับปรุงแก้ไข 
ให้มีความเหมาะสมมากยิ่งขึน้ 

 
 
 
 
 
 
  
 

(a)      (b) 
 
Figure 1 (a) Draft of automatic production training equipment (b) programmable logic controller. 
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Figure 2 Demonstration kit of object sorting robotic arm and automatic production control.

6. ประเมินแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิทาง 
การเรียนโดยผู้ เช่ียวชาญด้านการวดัผลและประเมินผล 
ค่าดชันีความสอดคล้องระหว่างวตัถุประสงค์การสอน
กบัการวดัผลสมัฤทธ์ิก่อนและหลงัเรียน เป็นแบบปรนยั 
4 ตัวเลือก จ านวน 40 ข้อ โดยมีค่าความยากง่าย  
(p) เท่ากับ 0.49 และค่าอ านาจจ าแนกของข้อสอบ 
(B) เท่ากับ 0.37 โดยมีเกณฑ์ความยาก (P) เท่ากับ 
0.20-0.80 ซึ่งมีค่าความสอดคล้องอยู่ระหว่าง 1.00 
(Saengloetuthai, 2017) จากนัน้น าข้อมลูข้อเสนอแนะ 
ที่ได้จากผู้ เช่ียวชาญมาปรับปรุง 

7. ได้ชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการ
ควบคุมการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอลโทรลเลอร์ที่สมบรูณ์ สามารถน าไปใช้กบัการเรียน
การสอนตามก าหนดเวลาตอ่ไป 

 

การเก็บรวบรวมข้อมูล 
การวิจัยครัง้นีเ้ป็นงานวิจัยเชิงทดลองโดยน า

ชุดสาธิตที่พัฒนาขึน้มาเป็นเคร่ืองมือในการทดลอง 
ทัง้นีท้ดลองกับนักศึกษาระดบัปริญญาตรี ชัน้ปีที่ 4 
สาขาวิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล มหาวิทยาลยัเทคโนโลยี 

ราชมงคลพระนคร ที่ลงทะเบียนเรียนในรายวิชา 
ไฮดรอลิกส์และนิวแมติกส์ประยุกต์ ในปีการศึกษา 
1/2565 จ านวน 30 คน ระยะเวลาการทดสอบ 48 ชัว่โมง 
ผู้วิจยัได้ด าเนินการทดลองและเก็บรวบรวมข้อมลูดงันี ้

1. กิจกรรมวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนก่อน
การใช้ชุดสาธิต ทัง้นีใ้ห้กลุ่มตวัอย่างท าแบบทดสอบ
วดัผลสมัฤทธ์ิทางการเรียน  

2. อธิบายชีแ้จงให้กับนักศึกษาเก่ียวกับ
ขอบเขตเนือ้หาการปฏิบตัิงานตามใบงานทดลอง 

3. ผู้ วิจัยน าชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุ 
และการควบคุมการผลิตอัตโนมัติ ด้วยโปรแกรม 
เมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์และใบงานไปทดลองใช้
กบักลุม่ตวัอยา่ง โดยมีกิจกรรมตา่ง ๆ ดงันี ้

- กิจกรรมทดลองใช้ชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถุ
และการควบคมุการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอลโทรลเลอร์ ใบความรู้ จ านวน 5 หนว่ยเรียน 
ใบงาน ตวัอยา่ง โปรแกรม automation studio และโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ GX-Work 2 เร่ือง การเขียน
ค าสัง่ควบคมุระบบอตัโนมตัิ ดงั (Figure 3-4)  
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- ระหว่างกิจกรรมระหว่างทดลองชุดสาธิต 
ให้นกัเรียนเข้าสูบ่ทเรียน เพื่อศกึษาเนือ้หาภาคทฤษฎี
ที่เก่ียวข้องกับการปฏิบัติ หลังจากการเรียนแต่ละ
หน่วยการเรียน นักเ รียนจะต้องท าแบบทดสอบ 
ระหว่างเรียนจากนัน้ผู้ วิจัยจะน าคะแนนที่ได้ไปหา
ประสทิธิภาพของกระบวนการหรือ E1 

- เ มื่ อ ศึ ก ษ า บ ท เ รี ย น ค ร บ ทุ ก หน่ ว ย 
การเรียนแล้ว ให้นักเรียนท าแบบทดสอบหลงัเรียน 

จากนัน้ผู้ วิจัยจะน าคะแนนที่ได้ไปหาประสิทธิภาพ
ของผลลพัธ์ E2 

4. เปรียบเทียบผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนก่อน
และหลงัเรียนของนกัเรียนที่เรียนด้วยชดุสาธิตแขนกล
คัดแยกวัตถุและการควบคุมการผลิตอัตโนมัติด้วย
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ โดยวิเคราะห์
ผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนด้วยค่าสถิติต่าง ๆ ได้แก่ 
คา่เฉลีย่และสว่นเบี่ยงเบนมาตรฐาน 

 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 

 

 
 

Figure 3 The knowledge worksheet. 
 

 

 
 

 
 

 
 
 
 

 
Figure 4 Simulated program of automation studio and GX-Work 2.
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สถติิที่ใช้ในการวิจัย 
สถิติพืน้ฐาน ได้แก่ คา่เฉลีย่ คา่สว่นเบี่ยงเบน

มาตรฐาน ค่าร้อยละ และ dependent samples  
t-test  

ผลการศึกษา 
1. ผลการวิเคราะห์การประเมินความเหมาะสม

ของชุดสาธิตจากผู้ เ ช่ียวชาญประเมินคุณภาพ  
ดงั (Table 1) 

 

Table 1 Assessment results of the suitability of the object sorting robotic arm demonstration set and 
automatic production control by programmable logic controller. 

assessment list 𝑥̅ S.D. suitability level results 

theory documentation 
objectives for teaching and observing of behavior 4.29 0.45 high 
assign content that aligns teaching objectives 4.29 0.45 high 
the knowledge worksheet has sufficient content to cover  
all teaching purposes 

4.29 0.45 high 

the content is concise and easy to understand 4.29 0.45 high 
proportion of knowledge sheets (pictures, text) compact and appropriate 3.71 1.03 high 
knowledge sheet is correct 4.57 0.49 highest 
the picture in the knowledge sheet 3.86 0.35 high 
mean 4.18 0.53 high 
practical skills 
the work sheet corresponds to the objectives 4.29 0.45 high 
the worksheet has the correct content 4.57 0.49 highest 
the experimental process motivates learning 4.57 0.49 highest 
clearly explain the experimental steps 5.00 0.00 highest 
explanations of the sequence of experimental steps are easy to 
understand 

5.00 0.00 highest 

convenience in saving experimental results 4.29 0.45 high 
mean 4.62 0.32 highest 
documentation of skills practice  
appropriate to the level of teaching objectives 4.29 0.45 high 
ability to enhance automation control skills 4.43 0.49 highest 
convenient to connect additional devices 3.57 0.49 high 
convenient to use 4.43 0.49 high 
safety while using 4.43 0.49 highest 
the work sheet is consistent with the work plan 5.00 0.00 highest 
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Table 1 Assessment results of the suitability of the object sorting robotic arm demonstration set and 
automatic production control by programmable logic controller (continue). 

assessment list 𝑥̅ S.D. suitability level results 
it has a shape suitable for use 4.43 0.49 highest 
convenient for maintenance 4.43 0.49 highest 
structure is strong 4.14 0.83 high 
suitability in the installation location 4.43 0.49 highest 
cause motivation to study 4.29 0.45 high 
costs production is worth the benefits 5.00 0.00 highest 
mean 4.40 0.43 high 
mean total 4.40 0.42 high 

 
 

จาก (Table 1) พบวา่ผลการประเมินชดุสาธิต
แขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติอตัโนมตัิ
ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ พฒันาขึน้ 
ที่สร้างขึน้ในภาพรวมมีคุณภาพความเหมาะสมอยู่ 
ในระดับดี  มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.40 เมื่อพิจารณา  
ด้านเอกสารประกอบด้านทฤษฎี มีความเหมาะสม
ระดบัดี (𝑥̅=4.18, S.D.=0.53) ด้านเอกสารประกอบ

ด้านการฝึกทกัษะการปฏิบตัิมีความเหมาะสมระดบั 
ดีมาก (𝑥̅=4.62, S.D.=0.32) และด้านชุดทดลองมี

ความเหมาะสมระดบัดี (𝑥̅=4.40, S.D.=0.42) 
 

2. ผลการวิ เคราะห์หาประสิทธิภาพของ 
ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์   
ดงั (Table 2)

 

 
Table 2 The efficiency results of the demonstration set of object sorting robotic arm and the automatic 
 production control by programmable logic controller. 

n=30 
inter-study test results (scores) 

test during 
class (50) (E1) 

test after class 
(50) (E2) 

unit 1 
(10) 

unit 2 
(10) 

unit 3  
(10) 

unit 4 
(10) 

unit 5 
10) 

𝑥̅   7.65   8.16   8.00   8.39   8.68  40.88 43.20 
S.D.   1.23   1.19   1.11   1.22   1.25    5.16   3.25 
percentage 79.30 81.60 80.00 83.39 86.80  82.21 86.10 

 
จาก (Table 2) ผลการหาประสทิธิภาพของชุด

สาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการควบคุมการผลิต
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 

พบว่า คะแนนทดสอบระหว่างเรียน (E1) คะแนนที่ได้
มีค่าเฉลี่ย 82.21 คะแนน ทดสอบหลังเรียน (E2) 
คะแนนท่ีได้มีคา่เฉลีย่ 86.10 คะแนน ซึง่สงูกวา่เกณฑ์
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ที่ก าหนด 80/80 ดงันัน้ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวัตถุ
และการควบคุมการผลิตอัตโนมัติด้วยโปรแกรม 
เมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ที่พัฒนาขึน้สามารถ 
น ามาใช้ประกอบการเรียนการสอนได้อยา่งเหมาะสม 

3. ผลการเปรียบผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน 
ก่อนเรียนและหลงัเรียนชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถุ
และการควบคุมการผลิตอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเม
เบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ ดงั (Table 3) 
 

Table 3 Pre-test and post-test results of students using demonstration set of object sorting robotic 
 arm and automatic production control by programmable logic controller. 

achievement tests n 𝑥̅ S.D. t df Sig 
pre-test 30 12.03 2.67 

37.57 29 .000* 

post-test  30 36.23 1.77 
 

จาก (Table 3) แสดงผลการท าแบบทดสอบ
ก่อนเรียนและหลังเรียนของกลุ่มตัวอย่าง 30 คน  
ซึ่งผลของการท าแบบทดสอบก่อนเรียนได้คะแนนเฉลีย่
เท่ากับ 12.03 และผลการท าแบบทดสอบหลงัเรียน 
ได้คะแนนเฉลี่ยเท่ากับ 36.23 พบว่า ผลคะแนนของ
การทดสอบผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนโดยใช้ชุดสาธิต
แขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติอตัโนมตัิ
ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ มีความ
แตกต่างกันอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ .01  
ซึง่เป็นไปตามสมมติฐานที่ตัง้ไว้ 

 
อภปิรายผล 

การวิจยัครัง้นีม้ีประเด็นอภิปรายดงันี ้
1. ผลการประเมินคณุภาพโดยผู้ เช่ียวชาญที่

เก่ียวข้องของชุดสาธิตแขนกลคัดแยกวัตถุและการ
ควบคุมการผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอลโทรลเลอร์ มีคณุภาพความเหมาะสมอยู่ในระดบัดี 
ทัง้นีอ้าจเป็นเพราะชุดสาธิตเร่ิมจากง่ายไปหายากของ
การเรียนรู้ ผู้วิจยัได้น าแนวคิดในการพฒันาชุดสาธิต

ของ Khwanmuang (2021b) ได้ท าการวิจยัชดุโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ พร้อมมีตวัอยา่งประกอบ 
และสามารถศกึษาด้วยตวัเองได้ ช่วยให้นกัศกึษาเกิด
ทกัษะ จนมีความเข้าใจบทเรียนได้มากขึน้ อีกทัง้ชุด
สาธิตยงัเปิดโอกาศให้ผู้ เรียนได้ฝึกทกัษะอย่างเต็มที่   
จนเกิดความช านาญ จากการศกึษางานวิจยัที่เก่ียวข้อง
ของ Sangpho, Sunthonkanokpong, & Supavarasuwat 
(2016) ที่ท าวิจยัชดุปฏิบตัิการไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อ
ควบคมุหุ่นยนต์ ได้มีการออกแบบเนือ้หาความรู้จาก 
ง่ายไปหายาก อีกทัง้ได้ศึกษาความก้าวหน้าของนกัศกึษา 
เพื่อเป็นการยืนยันผลการประเมินชุดปฏิบัติการ
ไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อควบคุมหุ่นยนต์จากกลุ่ม
ผู้ เรียน ทัง้นีเ้ป็นเพราะผู้วิจยัท าการศึกษาและพฒันา
ชดุสาธิต โดยได้ออกแบบและสร้างโดยค านงึถึงความ
แตกต่างระหว่างบคุคลความต้องการและความสนใจ
ของนกัศึกษาแต่ละคนเป็นส าคญัต่อการพฒันา เพื่อ
ตอบสนองความสามารถของนกัศึกษาที่เรียนจากชุด
สาธิตให้ได้มีสว่นร่วมในการปฏิบตัิ กิจกรรมด้วยตนเอง 
โดยมีผู้สอนท าหน้าที่เป็นผู้คอยให้ค าชีแ้นะ 
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2. จากผลการวิจยัประสทิธิภาพของชดุสาธิต
แขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติอตัโนมตัิ
ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ ใช้กลุม่ตวัอยา่ง 
30 คน พบว่า มีประสิทธิภาพ E1: E2 เท่ากบั 82.21/86.10 
ซึ่งเป็นไปตามวัตถุประสงค์ที่ก าหนดไว้ 80/80 ทัง้นี ้
เนื่องจากเป็นเพราะผู้วิจยัได้ออกแบบและวิเคราะห์บทเรียน
ตามขัน้ตอน มีการปรับปรุงแก้ไขตามค าแนะน าของ
ผู้ เ ช่ียวชาญ ก่อนน าไปทดลองใช้กับกลุ่มตัวอย่าง 
นอกจากนีบ้ทเรียนมีการน าเสนอในรูปแบบมลัติมีเดีย
ที่มีทัง้ภาพ เสียงบรรยาย แบบทดสอบท้ายบทเรียน
ภาพเคลื่อนไหวที่สื่อความหมายสอดคล้องกบัเนือ้หา 
ในบทเรียน ช่วยให้นกัเรียนสามารถจดจ าเนือ้หาได้ดีขึน้  
ซึง่เป็นไปตามสมมติฐานท่ีตัง้ไว้สอดคล้องกบังานวิจยั 
Prathoomthong, & Sukkaew (2018) ได้ท าการวิจัย
การสร้างและหาประสิทธิภาพชุดการสอน เร่ือง การเร่ิม
เดินมอเตอร์ไฟฟ้าเหนี่ยวน า 3 เฟส  ผลการวิจัยชุดการ
สอนด้านความรู้และด้านทกัษะมีประสทิธิภาพ E1/E2 
เทา่กบั 93.33/93.62 ซึง่เป็นไปตามเกณฑ์ที่ก าหนดไว้  

3.  ผลการเปรียบเทียบผลสมัฤทธ์ิทดสอบก่อน
และหลงัใช้ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุ
การผลิตอตัโนมตัิด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ 
มีผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนหลงัเรียนสงูกว่าก่อนเรียน
อย่างมีนยัส าคญัทางสถิติที่ระดบั .01 แสดงให้เห็นวา่ 
ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุการผลติ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์  
ได้พฒันาและปรับปรุงจนมีคณุภาพและประสทิธิภาพ 
มีการออกแบบบทเรียน การใช้เนือ้หาที่ง่ายตอ่การเรียน 
มุ่งเน้นให้ผู้ เรียนเกิดความสนใจขึน้ซึ่งสอดคล้องกับ
งานวิจยัของ Seesod, Likhikijkaset, Chanaisawan, 
& Alongkrontuksin (2020) ได้ท าการวิจยัการสร้างและ

หาประสิทธิภาพขัน้ตอนการปฏิบัติการซ่อมกระบอกสบู 
ไฮดรอลิกส์ยืดบูม คะแนนจากการท าแบบทดสอบ
หลงัฝึกอบรมสูงกว่าก่อนฝึกอบรมอย่างมีนยัส าคญั
ทางสถิติที่ระดบั .01 Kerpasit (2022) ได้ท าการวิจยั 
การพฒันาชุดจ าลองการคดัแยกสีบนระบบสายพาน
ล าเลียงและการจดัเก็บสินค้าอตัโนมตัิ สง่ผลให้คะแนน
สงูขึน้อยา่งมีนยัส าคญัทางสถิติ .01 

 
สรุป 

จากงานวิจยัครัง้นี ้ได้มีการอธิบายขัน้ตอนสร้าง
ชุดฝึกทกัษะการเรียนรู้และการประเมินคุณภาพด้วย
จ านวนผู้ เช่ียวชาญที่เก่ียวข้องของรายวิชาไฮดรอลิกส์
และนิวแมติกส์ประยกุต์ ส าหรับนกัศกึษาสาขาวิศวกรรม 
เคร่ืองกลอยู่ในระดบัดี ชุดสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถุ
และการควบคุมการผลิตอตัโนมตัิ เป็นการสร้างโอกาส
ให้ผู้ เรียนได้มีการฝึกฝนอยา่งเต็มที่จนเกิดความช านาญ
จากชุดฝึกทกัษะที่ได้มีการออกแบบจากการก าหนด
หนว่ยการเรียน แนวคิด วตัถปุระสงค์ เนือ้หาสาระที่ก าหนด
ตวัอย่างประกอบที่ชีน้ าทางของการเรียนรู้แบบฝึกหดั
พร้อมเฉลยท้ายหน่วยการเรียนรู้ แบบวดัผลสมัฤทธ์ิ
ก่อนและหลังซึ่งมีเปรียบเทียบได้จากผลสัมฤทธ์ิทาง 
การเรียนของนกัศกึษาที่เรียนด้วยชดุฝึกทกัษะการเรียนรู้ 
รายวิชาไฮดรอลิกส์และนิวแมติกส์ประยกุต์หลงัเรียน
สงูกว่าก่อนเรียน อีกทัง้ช่วยลดปัญหาการจดัการเรียนรู้
นอกเวลาและการเว้นระยะหา่งของการเรียนได้เป็นอย่างดี 
เมื่อได้ท าการสอบถามถึงความพงึพอใจของนกัศกึษา
ที่มีต่อการใช้ชดุสาธิตแขนกลคดัแยกวตัถแุละการควบคมุ
การผลิตอตัโนมตัิ โดยรวมอยใูนระดบัดี ชุดสาธิตเป็น
นวัตกรรมอย่างหนึ่งทีมีความเหมาะสมต่อการจัด 
การเรียนรู้ สามารถเพิ่มประสิทธิภาพการเรียนรู้ให้
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เป็นมาตรฐานเดียวกัน รวมถึงการเอือ้อ านวยความ
สะดวกกับนกัศึกษาและค านึงถึงความแตกต่างของ
นกัศกึษาเป็นส าคญั 
ข้อเสนอแนะของท าวิจัยครัง้นี ้

1. ชุดฝึกทกัษะสามารถน าไปใช้ร่วมกบัเทคนิค
การเรียนรู้แบบอ่ืน ๆ  ได้ เพ่ือเป็นการพฒันาผลสมัฤทธ์ิ
ทางการเรียนรู้และสง่เสริมทกัษะการคิดวิเคราะห์ต่อ
นกัศกึษาได้เป็นอยา่งดี 

2. การน าชุดฝึกทกัษะประกอบการเรียนรู้นัน้ 
ผู้สอนควรท าการชีแ้จ้งให้ชดัเจนและก าหนดมอบหมาย 
งานท่ีการก าหนดเวลา 
ข้อเสนอแนะของท าวิจัยครัง้ต่อไป 

1. ควรมีการน าไปทดลองใช้กบักลุม่อื่น ๆ  แล้วน า
ผลทดลองมาเปรียบเทียบกับการวิจัยครัง้นี เ้พื่อเพิ่ม
ความเช่ือมัน่ในประสทิธิภาพของชดุฝึกทกัษะนีใ้ห้มากยิ่งขึน้ 

2. ควรมีการพฒันาและออกแบบชดุฝึกทกัษะ
ให้บรูณาการร่วมกบัเทคโนโลยีในปัจจบุนัอยูเ่สมอ ๆ 

 
ค าขอบคุณ 

ขอกราบขอบพระคณุสาขาวิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล 
คณะครุศาสตร์อตุสาหกรรม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยี
ราชมงคลพระนคร ที่ให้การสนบัสนุนและช่วยเหลือ
ในการจดัท าบทความนี ้ซึง่ได้ช่วยให้บทความนีส้ าเร็จ
ลลุว่งอยา่งสมบรูณ์ 
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