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 บทคัดย่อภาษาอังกฤษ 

ABSTRACT 
In the era of Industry 4.0, digital technology and automation systems are widely used 

in the industrial sector to increase efficiency, reduce errors, and increase production safety. 

One of the important technologies used is the programmable controller (PLC), which plays an 

important role in controlling automatic machines. As a result, vocational education curricula 

include content about automatic control systems to meet the needs of the labor market. 

However, it was found that students still lack skills in programming complex automatic systems 

because they cannot link problems in the automation system of industrial plants to problem-

solving. In addition, the teaching methods are inconsistent with the available learning media. 

This research presents the development of a teaching model that emphasizes problem-based 

learning through practical training in a simulated factory to enhance problem-solving skills in 

programming automatic systems. The sample group is 15 students in the Higher Vocational 

Certificate program in Mechatronics and Robotics at Bangpakong Vocational College. The results 

of the study found that the average score after studying was significantly higher than the score 

before studying. In addition, the evaluation of students' satisfaction with the developed 

learning model found that students had a very good level of participation in learning. The 

learning model uses problems in the factory as a basis for teaching about automatic system 

control with a programmable controller, which effectively develops students' problem-solving 

skills and can be applied to develop training courses related to factory automation systems in 

the future. 
 (Total 96 Pages) 
Keywords: Problem–based learning, learning factory,Vocational Students 
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บทท่ี 1 
บทน า 

 
1.1  ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 
      ปัจจุบันการผลิตในภาคอุตสาหกรรมมีความส าคัญต่อโลกเป็นอย่างมาก เปรียบเสมือนกระดูกสัน
หลังของโลก (Dotoli, 2019) ยุคอุตสาหกรรม 4.0 เป็นยุคที่ได้น าเทคโนโลยีดิจิทัลและอินเตอร์เน็ต
เข้ามาเพื่อรองรับกับการผลิตที่มีความซับซ้อนข้ึน เนื่องจากเครื่องจักรมีความทันสมัยและแม่นย ามาก
ขึ้น จึงจ าเป็นต้องมีความรู้ที่จ าเป็นส าหรับยุคอุตสาหกรรม 4.0 โดยเฉพาะผู้ส าเร็จการศึกษาด้าน
วิศวกรรมอุตสาหการที่เกี ่ยวข้องกับภาคอุตสาหกรรมโดยตรง (Sirorat, 2022) เทคโนโลยีระบบ
อัตโนมัติ (Automation Technology) เป็นการใช้เครื่องจักรหรือซอฟต์แวร์ในการท างานที่มนุษย์เคย
ท ามาก่อน โดยไม่ต้องการการแทรกแซงของมนุษย์อย่างต่อเนื่อง ระบบอัตโนมัติมีพื้นฐานทางทฤษฎี
จากหลายสาขาวิชา ได้แก่ วิศวกรรมเครื ่องกล วิศวกรรมไฟฟ้า วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ และ
วิทยาศาสตร์ข้อมูล (Russell & Norvig, 2017) ในทฤษฎีทางวิทยาการคอมพิวเตอร์ เทคโนโลยี
อัตโนมัติสามารถแบ่งออกเป็น 3 ระดับหลัก ได้แก่ (1) ระบบอัตโนมัติระดับพื ้นฐาน (2) ระบบ
กึ่งอัตโนมัติ และ (3) ระบบอัตโนมัติเต็มรูปแบบ (Groover, 2020) เทคโนโลยีระบบอัตโนมัติได้รับ
การน ามาใช้ในหลากหลายบริบททั้งในภาคอุตสาหกรรม การเกษตร การแพทย์ และการบริห าร
จัดการ การใช้เทคโนโลยีระบบอัตโนมัติในอุตสาหกรรมได้เพิ ่มประสิทธิภาพการผลิต ลดความ
ผิดพลาด และเพิ่มความปลอดภัย (Baines et al., 2014) 
      เทคโนโลยีสมัยใหม่มีบทบาทส าคัญและสง่อิทธิพลต่ออุตสาหกรรม ตั้งแต่ขนาดเล็กไปจนถึงขนาด
ใหญ่ โดยในกระบวนการผลิตอุตสาหกรรม มีการน าเทคโนโลยีสมัยใหม่มาใช้แทนระบบควบคุม
แบบเดิม เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและประสิทธิผลในการท างาน ตัวอย่างหนึ่งของเทคโนโลยีที่ส าคัญคือ 
โปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ (พีเอลซี) ซึ่งเป็นอุปกรณ์ควบคุมอัตโนมัติที่สามารถใช้กบัเครื่องจักร
ทุกประเภท และมีความถูกต้องสูง ระบบควบคุมในงานอุตสาหกรรมมีการพัฒนาและขยายตัวอย่าง
รวดเร็ว ส่งผลให้การเรียนการสอนในสาขาวิชาไฟฟ้าก าลัง สาขาเครื่องกล และเครื่องมือวัด ได้น า
ระบบเหล่าน้ีเข้ามาบูรณาการ เพื่อให้สอดคล้องกับกระบวนการผลิตที่ใช้เครื่องจกัรแทนแรงงานมนุษย์ 
ผ่านระบบควบคุมอัตโนมัติ (ณรงค์, 2522) การใช้พีเอลซีในภาคอุตสาหกรรมได้รับความนิยมอย่าง
แพร่หลาย เนื่องจากสามารถตอบสนองความต้องการในการควบคุมและตรวจสอบการท างานของ
เครื่องจักรได้อย่างมีประสิทธิภาพ ในโรงงานผลิต การใช้พีเอลซีช่วยให้กระบวนการผลิตเป็นไปอย่าง
ต่อเนื่องและมีความแม่นย าสูง นอกจากนี้พีเอลซียังมีบทบาทส าคัญในการควบคุมระบบอัตโนมัติ  
ต่าง ๆ เช่น สายการผลิต ระบบการขนถ่ายวัสดุ และระบบควบคุมอาคาร (IIPD Global, 2020) 
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 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศกัราช 2567 เป็นหลักสูตรที่พัฒนาข้ึน เพื่อใช้ใน
การจัดการศึกษาด้านวิชาชีพระดับประกาศนียบตัรวิชาชีพช้ันสูง และเพื่อยกระดับการศึกษาวิชาชีพ
ของบุคคลให้สูงขึ้น สอดคล้องกับแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติแผนการศึกษาแห่งชาติ  
เป็นไปตามกรอบคุณวุฒิแห่งชาติมาตรฐานการศึกษาของชาติและกรอบคุณวุฒิอาชีวศึกษาแห่งชาติ
ตลอดจนยึดโยงกับมาตรฐานอาชีพ โดยเน้นการเรียนรู้สู่การปฏิบัติเพื่อพฒันาสมรรถนะก าลังคนระดบั
เทคนิค รวมทั้งคุณธรรมจริยธรรม จรรยาบรรณวิชาชีพ (หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง 
พุทธศักราช 2567, 2567) 
      ในการจัดการเรียนการสอนภาคเรียนที่ 2 ประจ าปีการศึกษา 2567 แผนกวิชาแมคคาทรอนิกส์
และหุ่นยนต์ วิทยาลัยการอาชีพบางปะกง ได้มีการจัดการเรียนการสอนในรายวิชา 30127 -2009 
ระบบโรงงานอัตโนมัติ ซึงจะต้องศึกษาและปฏิบัติงานเกี่ยวกับพื้นฐานระบบโรงงานอัตโนมัติ สถานีที่
ใช้ในการป้อน ผลิต ตรวจสอบ คัดแยก ล าเลียง จัดเก็บ แสดงผลระบบการควบคุม เครือข่ายควบคุม 
ติดตั ้ง ปรับตั ้ง ตรวจสอบและแก้ไขอุปกรณ์ตรวจจับต่าง ๆ ในระบบโรงงานอัตโนมัติ และเขียน
โปรแกรมควบคุมในระบบโรงงานอัตโนมัติ (หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567, 
2567) เกิดปัญหาในเรื่องการเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมระบบโรงงานอัตโนมัติ พบว่า นักศึกษาไม่
สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมเครื่องจักรในระบบโรงงานอัตโนมัติได้ เนื่องจากนักศึกษาไม่
สามารถเห็นถึงกระบวนการจ าลองการท างานของระบบอุตสาหกรรมรวมถึงวิธีการสอนยังไม่
สอดคล้องกับสื่อที่มีอยู่ ท าให้ผลสัมฤทธิ์ของผู้เรียน เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมในระบบโรงงาน
อัตโนมัติต ่า 
      ในยุคที ่เทคโนโลยีเปลี่ยนแปลงอย่างรวดเร็ว การศึกษาและการฝึกอบรมต้องมีการปรับตัว 
เพื่อตอบสนองต่อความต้องการใหม่ ๆ Learning Factory จึงเป็นหนึ่งในแนวทางการศึกษาและ
ฝึกอบรมที่เน้นการเรียนรู ้ผ่านการปฏิบัติจริง (Hands-on) และการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน 
(Problem-based Learning: PBL) ซึ่งมีการผสมผสานเทคโนโลยีเข้ากับการเรียนรู้เพื่อพัฒนาทักษะ
ทางเทคโนโลยีในนักเรียนได้อย่างมีประสิทธิภาพ (Orozco, 2024) Learning Factory เป็นแนวคิด
การเรียนรู้ที ่พัฒนาขึ้นเพื่อตอบสนองความต้องการด้านการศึกษาในภาคอุตสาหกรรมสมัยใหม่ 
แนวคิดนี้มีรากฐานจากการเรียนรู้ที่เน้นปัญหา (Problem-Based Learning) และการเรียนรู้เชิง
ประสบการณ์ (Experiential Learning) ซึ่งมุ่งเน้นการพัฒนาทักษะและความสามารถของผู้เรียนผ่าน
การปฏิบัติจริงในสภาพแวดล้อมที่เหมอืนจรงิ Learning Factory ใช้ในการฝึกอบรมและพัฒนาความรู้
ด้านเทคโนโลยีการผลิต การบริหารการผลิต และการน าเทคโนโลยีใหม่ๆ มาใช้ในกระบวนการผลิต 
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      Yew & Goh (2016) ได้กล่าวว่า การจัดการเรียนการสอนในศตวรรษที่ 21 การจัดการเรียนการ
สอนที่เน้นทักษะในการลงมือปฏิบัติจรงิ เพื่อเตรียมพร้อมนักเรียน นักศึกษา ให้สามารถออกไปท างาน
จริงได้ ซึ่งทางหนึ่งที่ช่วยให้ผู้เรียนสามารถลงมือปฏิบัติจริง การฝึก การใช้อุปกรณ์ต่าง ๆ การท างาน
เป็นทีม รวมถึงการแก้ปัญหา คือการจัดการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem-based 
Learning) การจัดการเรียนการสอนในรูปแบบนี้มีความส าคัญเปน็อย่างยิ่งในการจัดการเรียนการสอน
ระดับอุดมศึกษา เพราะจะท าให้ผู้เรียนสนใจในเนื้อหามาข้ึน เป็นวิธีการจัดการเรียนรู้ที่เน้นผู้เรียนเป็น
ส าคัญ ท าให้ผู้เรียนสามารถวิเคราะห์อย่างมีเหตุผล และรู้จักหาความรู้ด้วยตนเอง เพิ่ มทักษะในการ
แก้ปัญหา เพิ่มทักษะการท างานร่วมกับผู้อื่น (ทวุธ, 2565) 
      จากที่มาและความส าคัญของปัญหาที่กล่าวมาข้างต้น ผู้วิจัยซึ่งได้รับผิดชอบสอนในรายวิชา 
30127-2009 ระบบโรงงานอัตโนมัติ  ได้เล็งเห็นถึงความส าคัญของผู้เรียน จึงมีความตั้งใจที่จะท าการ
พัฒนารูปแบบการสอนด้วยการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐานส าหรับผู้เรียนอาชีวศึกษาเพื่อเพิ่ม
ทักษะของผู้เรียน เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ วิชาระบบ
โรงงานอัตโนมัติ ของนักศึกษาประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง ชั้นปีที่ 1 แผนกแมคคาทรอนิกส์และ
หุ่นยนต์ ด้วยรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน 
 
1.2  วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
     1.2.1  เพื่อพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 
      1.2.2  เพื่อประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการ
เรียนรู้ที่พัฒนาข้ึน 
      1.2.3  เพื่อประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้ที่พัฒนาข้ึน 
 
1.3  สมมติฐานในงานวิจัย 
      1.3.1  ผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุม
ระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ มีผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาหลังใช้
รูปแบบการเรียนรู้ดังกล่าวเพิ่มข้ึนอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติที่ระดับ 0.05 
      1.3.2   ผู้เรียนมีส่วนร่วมในการเรียนรู้ด้วยรูปแบบการเรยีนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรือ่ง 
การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ โดยมีค่าเฉลี่ยที่แปลผลอยู่ในระดับมาก
ที่สุด 
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1.4  ขอบเขตของการวิจัย 
      1.4.1  กลุ่มเป้าหมาย ใช้กลุ่มเป้าหมายเป็นนักศึกษาระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง (ปวส.) 
ช้ันปีที่ 1 แผนกวิชาช่างเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ วิทยาลัยการอาชีพบางปะกง ที่ลงทะเบียนเรียน
ในรายวิชา 30127-2007 ระบบโรงงานอัตโนมัติ ปีการศึกษา 2567 จ านวน 15 คน แบ่งเป็นเพศชาย
จ านวน 7 คน เพศหญิงจ านวน 8 คน อายุระหว่าง 18 – 20 ปี โดยใช้ประเภทของแผนการวิจัยแบบ
กลุ่มเดียววัดผลก่อนและหลังการทดลอง (The One Group Pretest - Posttest Design) 
      1.4.2  ด้านเนื้อหารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุมระบบ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ในรายวิชา 30127-2007 ระบบโรงงานอัตโนมัติ 
หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั ้นสูง พุทธศักราช 2567 ประเภทวิชาอุตสาหกรรม กลุ่มอาชีพ  
เมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์ และระบบอัตโนมัติ สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ ซึ่งประกอบไป
ด้วยระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไก การท างาน การควบคุมหุ่นยนต์ 
และการท างานร่วมกันของระบบ 
      1.4.3 รูปแบบการวิจัยเป็นการวิจัยแผนการทดลองขั้นต้น (Pre-Experimental Design) แบบ
แผนการวิจัยเป็นประเภททการทดสอบวัดผลก่อน และ หลังการทดลอง แบบกลุ่มเดียว (One Group 
Pretest - Posttest Design) 
      1.4.4  ด้านสื่อการเรียนการสอน ในการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน 
เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ในรายวิชาระบบโรงงานอัตโนมัติ 
มีเนื้อหาการเรียนรู้ ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไกการท างาน 
การควบคุมหุ ่นยนต์ และการท างานร่วมกันของระบบ โดยมีสื ่อประกอบการเรียนรู ้เป็นชุดฝึก
ปฏิบัติการท างานของระบบอัตโนมัติ 
      1.4.5  เครื่องมือวิจัย แบ่งออกเป็น 2 ส่วน ดังนี้ 
     1.4.5.1  แบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาของผู้เรียนก่อน – หลัง  
ที่ใช้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเปน็ฐาน เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมตัิด้วยโปรแกรมเม
เบิลคอนโทรลเลอร์ วิชาระบบโรงงานอัตโนมัติ โดยใช้ แบบทดสอบชนิดเลือกตอบ 4 ค าตอบ จ านวน 
20 ข้อ 
     1.4.5.2  แบบประเมินการมีส่วนร่วมของผู ้เรียนที ่ใช้รูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหา 
ในโรงงานเป็นฐาน เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ วิชาระบบ
โรงงานอัตโนมัติ ด้วยแนวคิดของ Chookaew, S. (2017) โดยแบ่งการประเมินออกเปน็ 3 ด้าน ได้แก่ 
การมีส่วนร่วมด้านพฤติกรรม การมีส่วนร่วมด้านปัญญา และ การมีส่วนร่วมด้านอารมณ์ 
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       1.4.6  ผู้เช่ียวชาญในการตรวจสอบความเที่ยงตรงเชิงเนื้อหา ด้วยการตรวจสอบความสอดคล้อง
ระหว่างข้อค าถามกับวัตถุประสงค์การสอน (Index of Congruency : IOC) โดยมีคุณสมบัติเป็นผู้ที่มี
ความเช่ียวชาญ หรือ ผู้ที่มีประสบการณ์สอนในเรื่องดังกล่าว ไม่ต ่ากว่า 3 ปี จ านวน 5 ท่าน 
 
1.5  นิยามศัพท์ 
      1.5.1  ผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาของผู้เรียน หมายถึง ระดับความสามารถหรือ
ผลลัพธ์ของการเรียนรู้ ที่ผู้เรียนสามารถน าความรู้ ทักษะ และกระบวนการคิดไปใช้ในการแก้ปัญหาได้
อย่างมีประสิทธิภาพ 
      1.5.2  โรงงานแห่งการเรียนรู้ หมายถึง แนวคิดที่เปรียบสถานศึกษาเป็นโรงงานที่มีกระบวนการ
ผลิตความรู้ ทักษะ และคุณลักษณะให้แก่ผู้เรียนอย่างเป็นระบบ โดยใช้กระบวนการจัดการเรียนรู้ที่มี
ประสิทธิภาพ เพื่อพัฒนาผู้เรียนให้มีศักยภาพพร้อมต่อการด าเนินชีวิตและการท างานในอนาคต 
      1.5.3  รูปแบบการเรียนรู้ หมายถึง วิธีการหรือกระบวนการที่ผู้เรียนใช้ในการรับรู้ ท าความเข้าใจ 
และจดจ าความรู้ ซึ่งอาจแตกต่างกันไปตามบุคคล เพื่อให้เกิดการเรียนรู้อย่างมีประสิทธิภาพสูงสุด 
 
1.6  กรอบแนวคิดการวิจัย 
      1.6.1  ตัวแปรต้น คือ รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปญัหาในโรงงานเป็นฐาน 
      1.6.2  ตัวแปรตาม คือ ผลสัมฤทธ์ิทางการเรยีนรู้การแก้ปญัหาของผู้เรียน และการมีส่วนร่วมของ
ผู้เรียน 
 

 
 

ภาพท่ี 1-1  กรอบแนวคิดการวิจัย 
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1.7  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รบั 
      1.7.1  ได้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเปน็ฐาน เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วย
โปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ 
      1.7.2  ผู้เรียนมีผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ การแก้ปัญหาเพิ่มข้ึน จากการใช้รูปแบบการเรียนรู้โดย
ใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน 
      1.7.3 ผู้เรียนมีส่วนร่วมในการเรียนเพิ่มข้ึน จากการใช้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงาน
เป็นฐาน 
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บทที่ 2 
เอกสารและงานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

 
 ในการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปญัหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา
ผู้วิจัยได้มีการศึกษาทฤษฎีต่าง ๆ รวมถึงเอกสาร และงานวิจยัที่เกี่ยวข้อง ดังนี้ 
 2.1 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567 
 2.2 การพัฒนารูปแบบการเรียนรู ้
 2.3 แนวคิดการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปญัหาเป็นฐาน 
 2.4 โรงงานแหง่การเรียนรู ้
 2.5 ทฤษฎีการการมสี่วนร่วมของผู้เรียน 
 2.6 ทฤษฎีการวัดผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนรู ้
 2.7 งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
 
2.1  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2567 
       หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567 เป็นหลักสูตรที่พัฒนาข้ึนเพื่อใช้ในการ
จัดการศึกษาด้านวิชาชีพระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง เพื่อยกระดับการศึกษาวิชาชีพของบุคคล
ให้สูงขึ ้น สอดคล้องกับ ยุทธศาสตร์ชาติ แผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ อุตสาหกรรม
เป้าหมายในการพัฒนา ประเทศ แผนการศึกษาแห่งชาติ ความต้องการของสถานประกอบการ รวมทัง้
ข้อเสนอจากคณะอนุกรรมการ ร่วมภาครัฐและเอกชน เพื ่อผลิตและพัฒนาก าลังคนอาชีวศึกษา 
(อ.กรอ.อศ.) โดยหลักสูตรดังกล่าวเป็นไป ตามกรอบคุณวุฒิแห่งชาติ (National Qualifications 
Framework : NQF) และกรอบคุณวุฒิอ้างอิงอาเซียน (ASEAN Qualifications Reference 
Framework : AQRF) มาตรฐานการศึกษาของชาติ และกรอบคุณวุฒิ อาชีวศึกษาแห่งชาติ ตลอดจน
ยึดโยงกับมาตรฐานอาชีพ มาตรฐานฝีมือแรงงาน และมาตรฐานอื่น ๆ ทั้งในประเทศหรือต่างประเทศ 
เพื่อมุ่งเน้นการเรียนรู้สูก่ารปฏิบัติ เพื่อพัฒนาสมรรถนะก าลังคนระดับฝมีือ รวมทั้งคุณธรรม จริยธรรม 
จรรยาบรรณวิชาชีพ และกิจนิสัยที่เหมาะสมในการท างาน ให้สอดคล้อง กับความต้องการก าลังคน
ของตลาดแรงงาน ชุมชน สังคม ซึ่งสามารถประกอบอาชีพต่าง ๆ  ได้ โดยเปิดโอกาส  ให้ผู้เรียนเลือก
ระบบหรือวิธีการเรียนได้อย่างเหมาะสม ตามความสนใจและโอกาสของตน ส่งเสริมให้มีการประสาน
ความร่วมมือเพื ่อจัดการศึกษา และพัฒนาหลักสูตรร่วมกันระหว่างสถาบันการอาชีวศึกษา 
สถานศึกษา หน่วยงาน สถานประกอบการ และองค์กรต่าง ๆ ทั้งใน ระดับท้องถิ่น  และระดับชาติ 
(หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567, 2567) หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ
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ชั้นสูง พุทธศักราช 2567 ประเภทวิชาอุตสาหกรรม กลุ่มอาชีพเมคคาทรอนิกส์ หุ่นยนต์ และระบบ
อัตโนมัต ิสาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ แสดงดังภาพที่ 2.1  
 

 
 

ภาพท่ี 2-1 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567 สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์ 
               และหุ่นยนต์ (หลกัสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567, 2567) 
 
       2.1.1  ลักษณะรายวิชา 30127-2009 โรงงานอัตโนมตัิ มีรายละเอียด ดังต่อไปนี ้
                2.1.1.1  ผลลัพธ์การเรียนรู้ระดบัรายวิชา 
                           เขียนโปรแกรมควบคุม ติดตั้ง ปรับตั้ง ตรวจสอบและแก้ไขอุปกรณ์ตรวจจับ 
ต่าง ๆ ในโรงงานอัตโนมัติ หาอัตราการเดินเครื ่อง (Availability) ประสิทธิภาพการเดินเครื่อง 
(Performance Efficiency) และอัตราคุณภาพ (Quality rate) การเชื่อมโยงระหว่างเครื่องจักรกับ
เครื่องจักร 
                2.1.1.2  จุดประสงค์รายวิชา ประกอบด้วย 
                           1.  เข้าใจเกี่ยวกับโครงสร้างและหลักการของโรงงานอัตโนมัติ 
                           2.  สามารถติดตั ้ง ปรับตั ้ง ตรวจสอบ แก้ไขอุปกรณ์ตรวจจับต่าง ๆ และ
โปรแกรมควบคุมในโรงงานอัตโนมัติ 
                           3.  มีกิจนิสัยในการท างานอย่างละเอียดรอบคอบ เป็นระเบียบและปลอดภัย 
                           4.  ประยุกต์การเขียนโปรแกรมควบคุมในโรงงานอัตโนมัติ ในโรงงานอัตโนมัติ 
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                2.1.1.3  สมรรถนะรายวิชา ประกอบด้วย 
                           1.  ประมวลความรู้เกี่ยวกับโครงสร้าง หลักการของโรงงานอัตโนมัติ 
                           2.  ต ิดต ั ้ ง ปร ับต ั ้ ง ตรวจสอบและแก้ไขอ ุปกรณ์ตรวจจับต ่าง ๆ และ
โปรแกรมควบคุมในโรงงานอัตโนมัติ 
                           3.  เขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของเครื่องจักรในโรงงานอัตโนมัติตาม
เงื่อนไข 
                2.1.1.4  ค าอธิบายรายวิชา มีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 
                           ศึกษาและปฏิบัติงานเกี่ยวกับพื้นฐานโรงงานอัตโนมัติ ระบบการผลิตแบบ
ประหยัดพลังงาน (KARAKURI) สถานีที ่ใช้ในการป้อน ผลิต ตรวจสอบ คัดแยก ล าเลียง จัดเก็บ 
แสดงผลระบบการควบคุม แสดงผลประสิทธิภาพ การผลิตเบื้องต้น เครือข่ายควบคุม ติดตั้ง ปรับตั้ง 
ตรวจสอบและแก ้ไขอ ุปกรณ์ตรวจจับต ่าง ๆ สมาร ์ตเซนเซอร์  ว ิชช ั ่นเซนเซอร ์ และเข ียน
โปรแกรมควบคุมในโรงงานอัตโนมัติ ระบบการผลิตโรงงานของโรงงาน ความสามารถ  ในการผลิต 
ก าลังการผลิต รูปแบบการผลิต การวัดประสิทธิผลโดยรวมของเครื่องจักร (OEE) อัตราการเดินเครื่อง 
(Availability) ประสิทธิภาพการเดินเครือ่ง (Performance Efficiency) และ อัตราคุณภาพ (Quality 
rate) การเชื่อมต่อข้อมูลระหว่างเครื่องจักรกับเครื่องจักร (M2M) และเครื่องจักรกับ local cloud 
ประยุกต์การหาเวลา มาตรฐานของงาน ใช้เครื่องมือในการจับเวลา เทคนิคในการวิเคราะห์ขั้นตอน
การปฏิบัติงานเพื่อขจัดงานที่ไม่จ าเป็น สรรหาวิธีการท างานที่ดีและเร็วที่สุด หลักการสร้างมาตรฐาน
การท างาน การหาเวลามาตรฐาน (Motion and time study) หลักการออกแบบที่พิจารณาปัจจัย
ด้าน Industrial design การใช้ low cost automation ช่วยในการ ออกแบบ ความหมายนิยาม 
องค์ประกอบชิ้นส่วนต่าง ๆ  และหลักการท างาน ออกแบบ และเลือกใช้  Machine Vision, Vision 
Camera และสภาพ Lighting (หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง พุทธศักราช 2567, 2567) 
 
2.2  การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้ 
      การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้จ าเป็นต้องด าเนินการพัฒนาบนพื้นฐานขององค์ประกอบที่
หลากหลาย ได้แก่ ทฤษฎีการเรียนรู้ ลักษณะของเนื้อหาวิชา ระดับการศึกษา ระบบการเรียนการสอน 
รวมถึงรูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่มีการพัฒนาขึ้นโดยนักการศึกษาหรือผู้เชี่ยวชาญในด้านนี้  ทั้งนี้  
การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ต้องอาศัยแนวคิดที่เกี่ยวข้องเพื่อสร้างความรู้และความเข้าใจ
พื้นฐานที่ส าคัญ ซึ่งจะสามารถน าไปประยุกต์ใช้ในการออกแบบและพัฒนารูปแบบการจดัการเรยีนรูไ้ด้
อย่างมีประสิทธิภาพ โดยในประเด็นนี้มีนักการศึกษาหลายท่านได้กล่าวถึงแนวทางและหลักการ
พัฒนาไว้ในงานวิจัยของพวกเขา ดังนี้ 
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      Joyce,B. and Weil, M. (2004) ได้ก าหนดหลักการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ มีหลักการ
ส าคัญ ดังนี้ 
      1.  รูปแบบการจัดการเรียนรู้จะต้องมีทฤษฎีรองรับ เช่น ทฤษฎีด้านจิตวิทยาการเรียนรู้ เพื่อให้มี
ความสมเหตุสมผลและสามารถอธิบายกระบวนการเรียนรู้ได้อย่างชัดเจน 
      2.  ก่อนที่จะน ารูปแบบการจัดการเรียนรู้มาใช้ จ าเป็นต้องมีการทดสอบทฤษฎีและประเมิน
คุณภาพในการใช้งานจริง โดยใช้ผลการทดลองมาปรับปรุงและแก้ไข เพื่อให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุด 
      3.  การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้สามารถสร้างหรือออกแบบให้ใช้งานได้ในวงกว้าง หรือ
อาจจะพัฒนาข้ึนเพื่อให้เหมือนกับวัตถุประสงค์เฉพาะ โดยข้ึนอยู่กับเป้าหมายการใช้งาน 
      4.  การพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้จะมีจุดมุ่งหมายที่เป็นเป้าหมายในการพิจารณาเลือก
รูปแบบการจัดการเรียนรู้ หากรูปแบบการจัดการเรียนรู้ถูกน าไปใช้อย่างถูกต้องตามหลักวัตถุประสงค์ 
จะสามารถสร้างผลลัพธ์ที่มีประสิทธิภาพสูงสุดได้ 
      สุวิทย์ มูลค า (2550) ได้กล่าวถึงการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ โดยมีขั้นตอนส าคัญดังนี้ 
      1.  การสร้างรูปแบบการจัดการเรียนรู้ จะต้องเริ่มกระบวกการแรกด้วยการก าหนดวัตถุประสงค์
รูปแบบการจัดการเรียนรู ้ แล้วศึกษาทฤษฎีและหลักการที ่สามารถใช้เป็นแนวทางในการพัฒนา
รูปแบบ จากนั้นเริ่มการเขียนโครงสร้าง ขั้นตอนของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ พร้อมทั้งตรวจสอบ
ความเหมาะสมของโครงสร้างหรือขั้นตอนดังกล่าวโดยผู้เชี่ยวชาญ หลังจากนั้นเป็นการทดลองใช้
รูปแบบการจัดการเรียนรู้ในบริบทที่ก าหนด และปรับปรุงโครงสร้างจนกว่าจะมีความเหมาะสมยิ่งข้ึน
ก่อนเอาไปใช้ในสถานการณ์จริง 
      2.  การน าไปใช้ของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ ซึ่งเป็นขั้นตอนของการน าเอารูปแบบการจัดการ
เรียนรู้ที่ผ่านการพัฒนามาใช้งานในสถานการณ์จริง เพื่อทดสอบความสอดคล้องและประสิทธิภาพใน
บริบทของผู้เรียนและผู้สอน 
      3.  การประเมินผล หลังจากการน ารูปแบบการจัดการเรียนรู้ไปใช้ในสถานการณ์จริง จะมีการ
ประเมินผลรูปแบบการจดัการเรียนรู ้เพื่อวิเคราะห์และสรุปผลการใช้งานว่ารูปแบบดังกลา่วมีคุณภาพ
หรือไม่ โดยผลการประเมินจะถูกน าไปใช้เป็นข้อมูลส าหรับการปรับปรุงและพฒันารูปแบบการจัดการ
เรียนรู้ให้ดีย่ิงข้ึนต่อไป 
      ทิศนา แขมมณี (2547) ได้สรุปข้ันตอนส าคัญในการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ไว้ ดังนี้ 
      1.  การศึกษาข้อมูลพื้นฐาน เป็นกระบวนการศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวข้อง เช่น แนวคิด ทฤษฎี และ
ข้อค้นพบจากงานวิจัย ตลอดจนการศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับสภาพปัจจุบันหรือปัญหาผ่านเอกสารทาง
วิชาการ ผลการวิจัย การสังเกต หรือการสอบถามผู้ที่เกี่ยวข้อง 
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      2.  การก าหนดหลักการ เป้าหมาย และองค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ การก าหนด
หลักการ เป้าหมาย และองค์ประกอบของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ต้องอิงกับข้อมูลพื้นฐานที่ศึกษา 
และออกแบบให้มีความสัมพันธ์กันอย่างเป็นระบบระเบยีบ เป้าหมายที่ชัดเจนจะช่วยให้ผู้สอนสามารถ
เลือกรูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่สอดคล้องกับจุดมุ่งหมายของการสอน เพื่อให้บรรลุผลการเรียนรู้
สูงสุด 
      3.  การก าหนดแนวทางการน ารูปแบบการจัดการเรียนรู้ไปใช้ ข้ันตอนน้ีเกี่ยวข้องกับการวางแผน
รายละเอียดเกี่ยวกับวิธีการและเงื่อนไขการใช้งาน เช่น การก าหนดว่ารูปแบบเหมาะส าหรับผู้เรียน
กลุ่มใหญ่หรือกลุ่มย่อย การเตรียมงานหรือการจัดสภาพการเรียนและการสอนของผูส้อนเพื่อให้ใช้งาน
รูปแบบมีประสิทธิภาพสูงสุด 
      4.  การประเมินของรูปแบบการจัดการเรียนรู้ การประเมินซึ่งเป็นขั้นตอนส าคัญมีเป้าหมาย  
เพื่อทดสอบประสิทธิภาพของรูปแบบทีไ่ด้ท าการพฒันา โดยทั่วไปการประเมินแบ่งออกได้สองลกัษณะ 
           4.1  การประเมินความเป็นไปได้ในทางทฤษฎี โดยผู้เชี่ยวชาญจะตรวจความถูกต้อง ความ
สอดคล้องระหว่างองค์ประกอบต่าง ๆ ภายในรูปแบบ 
           4.2  การประเมินความเป็นไปได้ในทางปฏิบัติ โดยน ารูปแบบไปใช้ในสถานการณ์จริง 
ในลักษณะเชิงทดลองหรือกึ่งทดลอง 
      5.  การปรับปรุงร ูปแบบการจัดการเรียนร ู ้ การปรับปรุงด าเนินการในสองระยะ ได้แก่  
           5.1  ระยะก่อนน ารูปแบบไปทดลองใช้ การปรับปรุงในระยะนี้ใช้ผลการประเมินในเชิงทฤษฎี
เป็นข้อมูล 
           5.2  ระยะหลังน ารูปแบบไปทดลองใช้ การปรับปรุงในระยะนี้อิงจากผลการทดลองใช้จริง
และท าการปรับปรุงซ ้าจนกว่ารูปแบบจะมีคุณภาพและประสิทธิภาพเป็นที่น่าพอใจ 
      กระบวนการดังกล่าวแสดงถึงแนวทางการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่เป็นระบบ โดยเน้น
ความถูกต้องทางทฤษฎีและการใช้งานในสถานการณ์จริงเพื่อประสิทธิภาพสูงสุดของรูปแบบการ
เรียนรู้ที่พัฒนา 
      Benjamin S. Bloom (1956) ได้เสนอแนวคิดเกี่ยวกับการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู้ที่มี
ความส าคัญต่อการพัฒนากระบวนการเรียนการสอนและการประเมินผล โดยเฉพาะในแง่ของการ
ตั ้งเป้าหมายการศึกษาและการพัฒนาทักษะต่างๆ ของผู ้ เรียน ได้เสนอการจัดหมวดหมู่ของ
วัตถุประสงค์การเรียนรู้เป็น 3 ด้านหลัก ได้แก่ ด้านความรู้ (Cognitive), ด้านอารมณ์ (Affective), 
และด้านทักษะทางกาย (Psychomotor) ซึ่งมุ่งเน้นให้ครูผู้สอนสามารถออกแบบกิจกรรมการเรียนรู้ 
ที่สอดคล้องกับแต่ละด้านได้อย่างเหมาะสม 
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      รักษ์ศิร ิ จิตอารีย์ (1994) ได้พูดถึงการพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนรู ้ในงานวิจัยของเขา  
โดยเน้นให้ความส าคัญกับการพิจารณามุมมองของผู้เรียนมากกว่ามุมมองจากเนื้อหาวิชา การพัฒนา
รูปแบบการจัดการเรียนรู้ควรมีขั้นตอนที่ชัดเจนและมีการวางแผนที่สอดคล้องกับเป้าหมายการสอน 
เพื่อให้การเรียนการสอนมีประสิทธิภาพสูงสุด โดยสรุปได้ดังนี้ 
      1.  ก าหนดปัญหาการสอนและเป้าหมายการเรียนรู้ - ขั้นตอนแรกในการพัฒนารูปแบบการ
จัดการเรียนรู ้คือการก าหนดปัญหาที่ต้องการแก้ไข และตั ้งเป้าหมายการเรียนรู ้เพื ่อออกแบบ
กระบวนการเรียนการสอนที่ตอบสนองต่อความต้องการของผู้เรียน 
      2.  วิเคราะห์คุณลักษณะของผู้เรียน - การวิเคราะห์คุณลักษณะของผู้เรียนเป็นข้ันตอนส าคัญใน
การวางแผนการสอน โดยต้องพิจารณาความรู้พื้นฐานและความสามารถของผู้เรียนแต่ละกลุ่ม 
      3.  ก าหนดเนื้อหาวิชาและภารกิจ – การก าหนดเนื้อหาวิชาและการวิเคราะห์ภารกิจการเรียนรูท้ี่
สอดคล้องกับเป้าหมายการสอนเพื่อให้ผู้เรียนสามารถบรรลุวัตถุประสงค์การเรียนรู้ได้ 
      4.  ก าหนดวัตถุประสงค์การสอน - การตั้งวัตถุประสงค์การสอนที่ชัดเจนและสามารถวัดผลได้ 
เพื่อให้ผู้เรียนมีทิศทางในการเรียนรู้ที่ตรงกับเป้าหมาย 
      5.  จัดล าดับเนื้อหา – การจัดล าดับเนื้อหาเพื่อให้การเรียนรู้มีความต่อเนื่องและสมเหตุสมผลใน
แต่ละหน่วยการสอน 
      6.  ออกแบบยุทธศาสตร์การสอน – การออกแบบกลยุทธ์การสอนที่เหมาะสมเพื่อช่วยให้ผู้เรียน
สามารถเรียนรู้ตามวัตถุประสงค์ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
      7.  วางแผนการปฏิบัติการสอน – การวางแผนการสอนที่มีขั้นตอนที่ชัดเจนและสามารถน าไป
ปฏิบัติได้จริง 
      8.  พัฒนาเครื ่องมือการประเมินผล – การพัฒนาเครื ่องมือการประเมินผลที่สามารถวัด
ผลสัมฤทธ์ิของผู้เรียนได้ตามวัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้ 
      9.  เลือกแหล่งทรัพยากร – การเลือกแหล่งทรัพยากรที่เหมาะสมเพื่อสนับสนุนกิจกรรมการเรียน
การสอน 
 
2.3  แนวคิดการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน 
      2.3.1  ความหมายของการเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem–based Learning: PBL) 
              Duch et al. (2001) ให้ความหมายการเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem–based 
Learning: PBL) คือ กระบวนการจัดการเรียนการสอนที่ใช้ปัญหาที่มีความซับซ้อนในโลกแห่งความ
เป็นจริงเป็นเครื่องมือหลกั เพื่อส่งเสริมการเรยีนรู้แนวคิดและหลักการของผู้เรยีน โดยมุ่งเน้นให้ผู้เรียน
ได้พัฒนากระบวนการคิดอย่างมีวิจารณญาณ ความสามารถของทักษะการแก้ปัญหา การสื่อสาร และ
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เปิดโอกาสให้ผู้เรียนได้พัฒนาความสามารถของการท างานเป็นกลุ่ม ค้นคว้า และประเมินผลงานวิจัย 
รวมถึงการเรียนรู้ตลอดชีพ 
              วัชรา เล่าเรียนดี (2556) อธิบายว่า การเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem-based 
Learning: PBL) คือกระบวนการจัดการเรยีนและการสอนซึง่เน้นผูเ้รยีนเปน็ศูนย์กลาง โดยมีเปา้หมาย
ในการพัฒนาทักษะในเรื่องการคิดวิเคราะห์และการแก้ปัญหา ผ่านกิจกรรมที่มีตัวกระตุ้นคือปัญหาให้
เกิดแรงจูงใจส าหรับการเรยีนรู้ ผู้เรียนมีบทบาทในการสืบค้น ค้นคว้า และสร้างองค์ความรู้ด้วยตนเอง 
ซึ ่งช่วยให้สามารถบูรณาการความรู ้และน าไปประยุกต์ใช้ในสถานการณ์ที่เกิดขึ ้นจริงได้อย่างมี
ประสิทธิภาพสูงสุด  
              จิราวรรณ สอนสวัสดิ์ (2554) อธิบายว่า การเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem–
based Learning: PBL) เป็นกระบวนการเรียนรู้ที่ให้ผู้เรียนเป็นศูนย์กลาง โดยเน้นการลงมอืปฏบิัติ
จริงเพื่อสร้างความเข้าใจในกระบวนการแก้ปัญหา ผู้เรียนจะใช้ปัญหาเป็นตัวกระตุ้นให้เกิดความใฝ่รู้ 
ใฝ่เรียน และตัดสินใจแก้ปัญหาหรือค้นหาค าตอบที่ตนสนใจ นอกจากนี้ ยังส่งเสริมการท างานร่วมกัน
เป็นทีม และพัฒนาการเรียนรู้ทั้งในลักษณะรายบุคคลและกลุ่ม โดยที่บทบาทของผู้สอนจะลดลงเพื่อ
เปิดโอกาสให้ผู้เรียนพึ่งพาตนเองในการเรียนรู้มากขึ้น 
              มณัฑรา ธรรมบุศย์ (2545) อธิบายว่า การเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem-
based Learning: PBL) เป็นกระบวนการเรียนรู้ที่ให้ผู้เรียนสร้างองค์ความรู้ใหม่จากปัญหาที่เคย
เกิดข้ึนจริง ซึ่งเกิดจากสภาพแวดล้อมการเรียนรู้ กระบวนการนี้ส่งเสริมให้ผู้เรียนพัฒนาทักษะการคิด
และการแก้ปัญหา ทั้งนี้ยังได้รับความรู้ในเรื่องที่สนใจ ซึ่งการเรียนรู้ในรูปแบบนี้เกิดจากการท างานที่
ต้องอาศัยความเข้าใจและการแก้ไขปัญหาที่เกิดข้ึนจริง 
              Greenwald (2000) อธิบายว่า การเรียนรู ้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (PBL) เปิดโอกาส
ส าหรับผู้ที่สนใจให้มีส่วนร่วมกับการเรียนรู้ด้วยตัวเอง ขณะเดียวกันก็ยังคงโครงสร้างการเรียนในช้ัน
เรียนไว้ได้อย่างมีประสิทธิภาพ กระบวนการนี้สามารถรองรับความสามารถที่หลากหลายของผู้เรียน 
เนื ่องจากผู ้เรียนสามารถเลือกปัญหาที่ต้องการศึกษาและก าหนดวิธีการเรี ยนรู ้ให้สอดคล้องกับ
พัฒนาการและความสนใจของตนเอง 
      2.3.2  ลักษณะการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน  
              Good (1973) ได้อธิบายกระบวนการเรียนรู้แบบใช้ปัญหาเป็นฐาน (PBL) ซึ่งประกอบดว้ย 
7 ข้ันตอน ดังนี้ 
              1.  การท าความเข้าใจค าศัพท์และข้อความในปัญหา กลุ่มผู้เรียนจะท าการชี้แจงและท า
ความเข้าใจค าศัพท์หรือข้อความที่ปรากฏในปัญหาด้วยความรู้พื้นฐานของสมาชิกในกลุ่ม หรือจาก
การศึกษาค้นคว้าจากเอกสารต าราหรือสื่ออื่น ๆ 
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              2.  การระบุปัญหาหรือข้อมูลส าคัญ กลุ่มผู้เรียนร่วมกันระบุและท าความเข้าใจปัญหาหรือ
เหตุการณ์ที่เช่ือมโยงกับปัญหา เพื่อให้ทุกคนในกลุ่มมีความเข้าใจเดียวกัน 
              3.  การระดมสมองเพื่อวิเคราะห์ กลุ่มผู้เรียนรวบรวมความคิดเพื่อวิเคราะห์ปัญหาหรือ
ข้อมูลต่าง ๆ หลังจากนั้นจะเช่ือมโยงข้อมูลหรือปัญหาที่ได้มา 
              4.  การก าหนดและเรียงล าดับความส าคัญของสมมติฐาน ผู้เรียนในกลุ่มจะระบุสมมติฐาน
และจัดล าดับความส าคัญของสมมติฐานเหล่านั้น โดยใช้ความรู้พื้นฐานของตนในการอธิบายปัญหา
หรือข้อมูลที่ได้รับ 
              5.  การตั้งวัตถุประสงค์การเรียนรู ้กลุ่มผู้เรียนจะก าหนดวัตถุประสงค์ในการแสวงหาข้อมลู
และความรู้เพื่อตรวจสอบสมมติฐานที่ได้ต้ังข้ึน พร้อมทั้งระบุได้ว่ามีความรู้ข้อมูลอะไรแล้วบ้าง ข้อมูล
ใดที่ต้องทบทวน และข้อมูลใดที่ยังต้องศึกษาค้นคว้าเพิ่มข้ึน 
              6.  การสืบค้นและรวบรวมข้อมูล ผู้เรียนจะด าเนินการสืบค้นและเก็บข้อมูลจากการเรียนรู้
ต่าง ๆ เพื่อพัฒนาทักษะการเรียนรู้ด้วยตนเอง 
              7.  การอภิปราย วิเคราะห์ และสังเคราะห์ข้อมูลของกลุ่มผู้เรียน จะน าข้อมูลที่ได้จากการ
ค้นคว้ามาอภิปราย วิเคราะห์ และสังเคราะห์โดยพิจารณาจากสมมติฐานที่ก าหนดไว้ เพื่อสรุปเป็น
หลักการและประเมินผลการเรียนรู้ที่ได้รับ 
              Delisle (1997) ได้ก าหนดล าดับข้ันในการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem-
Based Learning: PBL) ดังนี้ 
              1.  ข้ันเช่ือมโยงปัญหา (Connecting with the problem) ในข้ันตอนน้ี ผู้สอนต้องเลือก
หรือออกแบบปัญหาที่มีความสอดคล้องกับความสนใจและประสบการณ์ของผู้เรยีน เพื่อให้ผู้เรียนรู้สึก
ว่าปัญหามีความส าคัญต่อตนเอง โดยครูและนักเรียนร่วมกันสร้างปัญหาที่เหมาะสมส าหรับการเรียนรู้ 
              2.  ข้ันจัดโครงสร้าง (Setting up the structure) ข้ันตอนน้ีจะมีการก าหนดวิธีความคิด
ต่อปัญหาและข้อเท็จจริงที่เกี่ยวข้อง ซึ่งจะต้องเรียนรู้เพิ่มเติม หลังจากนั้นต้องแผนการเรียนรู้เพื่อช่วย
ในการศึกษาและแก้ปัญหา 
              3.  ขั้นพบปัญหา (Visiting the problem) ผู้เรียนจะน ากระบวนการกลุ่มในการส ารวจ
ปัญหาตามโครงสร้างที่ได้ก าหนดไว้ในขั้นที่ 2 ผู้เรียนต้องร่วมกันเสนอแนวคิดและวิธีการแก้ปัญหา 
รวมถึงการก าหนดสิ่งที่ต้องรู้เพิ่มเติมและแหล่งข้อมูลที่จะเอาไปใช้ในการศึกษาค้นคว้า 
              4.  ขั้นพบปัญหาอีกครั้ง (Reversing the problem) หลังจากกลุ่มผู้เรียนศึกษาข้อมูล
ตามที่วางแผนการเรียนรู้ไว้แล้ว จะพิจารณาความรู้ที่ได้มาเพื่อประเมิน ว่าสามารถแก้ปัญหาได้หรือไม่ 
หากไม่สามารถแก้ปัญหาได้ กลุ่มจะต้องหาข้อมูล และก าหนดแผนการเรียนรู้ใหม่เพื่อให้ได้ข้อมูลที่
ครบถ้วน 
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              5.  ข้ันผลิตงาน (Producing a product or performance) นักเรียนจะน าความรู้ที่ได้รบั
มาประยุกต์ใช้ในการแก้ไขปัญหาหรือพัฒนาองค์ความรู้จนเกิดเป็นผลลัพธ์สุดท้ายของกระบวนการ
เรียนรู้ ซึ่งสามารถถ่ายทอดออกมาในรูปแบบของผลงานที่สามารถน าเสนอได้ 
              6.  ขั้นประเมินผลงานและปัญหา (Evaluating performance and the problem)  
ในข้ันตอนน้ี ผู้เรียนจะมีบทบาทในการประเมินผลงานของตนเองและสมาชิกในกลุ่ม โดยพิจารณาทั้ง
ด้านองค์ความรู้ การใช้เหตุผล ทักษะการสื่อสาร และความสามารถในการท างานเป็นทีม นอกจากนี้ 
คร ูย ังต้องท าการประเมินปัญหาที ่ใช้เป็นสื ่อในการเรียนรู ้ เพื ่อพิจารณาความเหมาะสมและ
ประสิทธิภาพของปัญหาดังกล่าว 
              Barrows (1996) ได้กล่าวถึงลักษณะการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน (Problem-
Based Learning: PBL) ซึ่งประกอบด้วย 7 ข้ันตอนหลัก ดังนี้ 
              1.  การเลือกปัญหาหรือสถานการณ์ (Problem selection) การเลือกปัญหาที่มีความ
ซับซ้อนและเกี่ยวข้องกับสถานการณ์ในชีวิตจริง ซึ่งต้องสามารถกระตุ้นให้ผู้เรียนสนใจและมีความท้า
ทายในการแก้ไข 
              2.  การก าหนดกรอบและล าดับของปัญหา (Problem framing and structuring)  
การก าหนดกรอบและล าดับของปัญหาโดยละเอียด เพื่อให้ผู้เรียนสามารถท าความเข้าใจและหาวิธีการ
แก้ไขได้อย่างมีระบบ 
              3.  การท างานกลุ่มเพื่อแก้ปัญหา (Group collaboration) การท างานร่วมกันในกลุ่ม 
เพื ่อให้ผู ้เรียนสามารถแลกเปลี ่ยนความคิดเห็น วิเคราะห์ปัญหาและหาทางออกได้จากมุมมองที่
หลากหลาย 
              4.  การศึกษาค้นคว้าข้อมูล (Self-directed learning) การศึกษาค้นคว้าและการเรียนรู้
ด้วยตนเอง เพื่อหาความรู้ใหม่ๆ ที่จ าเป็นในการแก้ปัญหาน้ัน ๆ 
              5.  การน าเสนอผลการศึกษา (Reporting and sharing results): การน าเสนอผล
การศึกษาและการวิเคราะห์ข้อมูลที่ได้รับจากการค้นคว้า เพื่อให้สมาชิกในกลุ่มได้เห็นแนวทางการ
แก้ปัญหาที่ชัดเจนและสมบูรณ์ 
              6.  การวิเคราะห์และสังเคราะห์ข้อมูล (Analysis and synthesis): การวิเคราะห์และ
สังเคราะห์ข้อมูลที่ได้จากการศึกษา ค้นคว้า และการอภิปรายร่วมกันในกลุ่ม เพื่อหาค าตอบที่ดีที่สุดใน
การแก้ปัญหาที่เกิดข้ึน 
              7.  การประเมินผล (Evaluation): การประเมินผลทั ้งในด้านของการเรียนรู ้และ
กระบวนการที่ใช้ในการแก้ปัญหา รวมถึงการประเมินความสามารถในการใช้ทักษะต่าง ๆ ที่ได้รับจาก
การท างานร่วมกันในกลุ่ม 
 



 

 

 

16 
 

2.4  โรงงานแห่งการเรียนรู้ 
       2.4.1 ความหมายของโรงงานแห่งการเรียนรู้  
               Jorgensen (1995) ได้ให้ค าจ ากัดความของ โรงงานแห่งการเรียนรู้ (Learning Factory) 
ว่าเป็นสถานที่ที ่มุ ่งเน้นการท ากิจกรรม (activity-based facility) เพื ่อสนับสนุนการเรียนรู้ใน
กระบวนการผลิตหรือการบริการ (product realization) โดยผู้เรียนจะได้เรียนรู้ทั้งในภาคทฤษฎีและ
ภาคปฏิบัติอย่างบูรณาการ ผ่านหลักสูตรใหม่ที่ผสานความรู้ด้านการออกแบบและวิศวกรรมการผลิต 
(integrated curriculum) การจัดกิจกรรมการเรียนรู้นี้ได้รับการออกแบบเป็นพิเศษ โดยอาศัยความ
ร่วมมือกับหน่วยงานในภาคการศึกษาและภาคอุตสาหกรรม เพื่อให้ผู้เรียนได้สัมผัสกระบวนการ
ท างานจริง ภายในโรงงานแห่งการเรียนรู้ ผู้เรียนจะได้ศึกษาและมีประสบการณ์จริงตั้งแต่ข้ันตอนการ
ออกแบบแนวคิด การสร้างแบบจ าลองต้นแบบ ไปจนถึงการผลิตสินค้า ซึ่งช่วยเปลี่ยนแปลงแนว
ทางการเรียนการสอนแบบดั้งเดิมทีมุ่่งเน้นเฉพาะศาสตร์ใดศาสตร์หนึ่ง เช่น การเรียนการผลิตแยกจาก
การเรียนการออกแบบ แนวทางใหม่ที่รวมศาสตร์เหล่านี้เข้าด้วยกันช่วยให้ผู้เรียนพัฒนาทักษะทั้งเชิง
กว้างและเชิงลึก การเรียนรู้เชิงปฏิบัติในโรงงานแห่งการเรียนรู้ยังเน้นการพัฒนาความสามารถรอบ
ด้าน ผู ้เร ียนจะได้ทั้งความรู ้และการประยุกต์ใช้ในสถานการณ์จริง เรียนรู้การใช้เทคโนโลยีและ
เครื่องมือที่ทันสมัย พัฒนาทักษะการแก้ปัญหา การบริหารจัดการ การสื่อสาร และการท างานเป็นทีม 
ทั้งนี้ยังช่วยเตรียมความพร้อมส าหรับการท างานในอนาคต และสร้างแรงจูงใจในการพัฒนาตนเอง
อย่างต่อเนื่อง Jorgensen และคณะเช่ือมั่นว่าแนวทางนี้จะช่วยเพิ่มศักยภาพของผู้เรียนในการเผชิญ
กับความท้าทายในภาคอุตสาหกรรม และช่วยสร้างบัณฑิตที่มีความสามารถหลากหลายทั้งในเชิง
ปฏิบัติและเชิงนวัตกรรม 
               Felipe Baena (2017) ได้กล่าวถึง Learning Factory (LF) ว่าเป็นแนวทางส าคัญในการ
พัฒนาสมรรถนะ (competence development) ส าหรับวิศวกรในบริบทของอุตสาหกรรมสมัยใหม่ 
โดยเฉพาะการมุ่งสู่ Industry 4.0 พวกเขาได้ช้ีให้เห็นว่า Learning Factory ช่วยสนับสนุนการเรียนรู้
เชิงประสบการณ์ (experiential learning) และการเรียนรู้เชิงปฏิบัติ (active learning) โดยการ
สร้างสถานการณ์จ าลองในสภาพแวดล้อมการผลิตจริง งานวิจัยนี้เสนอแนวทางการเปลี่ยนแปลง
โครงสร้างการสอนและโครงสร้างพื้นฐานของหลักสูตรวิศวกรรมการผลิตที่มหาวิทยาลัย EAFIT ผ่าน
การวางรากฐานตาม เสาหลักสามประการ ได้แก่  
               1. เสาด้านการสอน (Didactic Pillar) มุ่งเน้นการพัฒนากระบวนการเรียนรู ้โดยใช้
กลุ่มเป้าหมาย กลยุทธ์การเรียนรู้ และวัตถุประสงค์ทางการศึกษา 
               2. เสาด้านการบูรณาการ (Integration Pillar) เช่ือมโยงกิจกรรมต่าง ๆ ในห่วงโซ่คุณค่า 
เช่น การออกแบบ การจัดการโลจิสติกส์ การวางแผนและควบคุมการผลิต 
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               3. เสาด้านวิศวกรรม (Engineering Pillar) มุ่งเน้นเนื้อหาทางเทคนิคและการประยุกต์ใช้
เทคโนโลยีในสภาพแวดล้อมการเรียนรู้ 
               J. Mora-Orozco (2015) ได้กล่าวถึง Learning Factory ในบริบทของการพัฒนา ระบบ
การจัดการวงจรชีวิตผลิตภัณฑ์ (PLM: Product Lifecycle Management) ภายในสภาพแวดล้อม
เชิงการสอน โดยเสนอว่า Learning Factory มีบทบาทส าคัญในการสร้างสถานการณ์การเรียนรู้ที่
สอดคล้องกับระบบการผลติที่ล ้าสมัย ซึ่งรวมถึง Smart Factory และแนวคิดที่เกี่ยวข้องกับ Industry 
4.0 ผู้เขียนระบุว่าการใช้งาน PLM ภายใต้โครงสร้างของ Learning Factory ช่วยเสริมสร้างทกัษะ
การบริหารจัดการข้อมูลผลิตภัณฑ์ รวมถึงการพัฒนาทักษะการตัดสินใจในกระบวนการผลิต 
               E. Abele (2015) ได้อธิบายว่า Learning Factory เป็น "แบบจ าลองอุดมคติของสว่น
หนึ่งในห่วงโซ่คุณค่าของอุตสาหกรรม" โดยมีการออกแบบเพื่อรองรับการเรียนรู้แบบไม่เป็นทางการ 
(informal learning) การเรียนรู้แบบไม่เป็นระบบ (non-formal learning) และการเรียนรู้แบบเป็น
ทางการ (formal learning) ในบริบทของอุตสาหกรรมจริง นอกจากนี้ Learning Factory ยังถูก
น าไปใช้เพื่อวัตถุประสงค์ที่หลากหลาย เช่น การศึกษา การวิจัย และการฝึกอบรมในด้านต่าง ๆ  เช่น 
การผลิต การจัดการพลังงาน และกระบวนการบริการ ผู้เขียนเน้นว่าความซับซ้อนและความสมจริงใน 
Learning Factory ช่วยสนับสนุนการพัฒนาทักษะที่จ าเป็นต่อการท างานในระบบอุตสาหกรรม 4.0 
               European Learning Factory (IELF) (2013) และ International Association of 
Learning Factories (2018) ได้ให้ค าจ ากัดความ โรงงานแห่งการเรียนรู้ (Learning Factory) ว่าเป็น
สภาพแวดล้อมการเรียนรู้ที่จ าลองกระบวนการและเทคโนโลยีของโรงงานอุตสาหกรรมที่แท้จริง ซึ่งมี
การผลิตสินค้าในกระบวนการโดยตรง ผู้เรียนจะได้เรียนรู้และมีประสบการณ์ในสถานการณ์ที่ใกล้เคียง
กับการปฏิบัติงานจริง โรงงานแห่งการเรียนรู้มุ่งเน้นการจัดการเรียนการสอนโดยอาศัย ทฤษฎีการ
เรียนรู้จากประสบการณ์ (Experiential Learning) และ การเรียนรู้จากปัญหา (Problem-based 
Learning) เป็นแนวทางส าคัญ โดยเน้นให้ผู้เรียนมีบทบาทเป็นศูนย์กลางของการเรียนรู้ ผู้เรียนจะ
พัฒนาความรู้และทักษะอย่างต่อเนื่องผ่านการปฏิบัติจริง รวมถึงการแลกเปลี่ยนและการท างาน
ร่วมกับเพื่อนร่วมทีม กระบวนการเหล่านี้ช่วยส่งเสริมการเรียนรู้ที่มีความลึกซึ้งและยั่งยืน พร้อมทั้ ง
สร้างความสามารถในการประยุกต์ใช้ทักษะในบริบทของอุตสาหกรรมที่มีการเปลี่ยนแปลงอย่าง
รวดเร็ว 
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2.5  ทฤษฎีการมีส่วนร่วมของผู้เรียน 
       การมีส่วนร่วมในชั้นเรียนของนักเรียนถือเป็นสิ่งที ่ส าคัญในการเรียนรู ้ ซึ ่งส่งผลโดยตรงต่อ
ประสิทธิภาพของกระบวนการเรียนรู ้และความส าเร็จทางการศึกษา นักวิจัยหลายคนเน้นถึง
ความส าคัญและองค์ประกอบของการมีส่วนร่วมในช้ันเรียน ดังนี้ 
       Mohd. Yusof, Abu Bakar และ Maizatul (2012) ระบุว่า การมีส่วนร่วมระหว่างผู้เรียนในช้ัน
เรียนเป็นปัจจัยส าคัญที ่ส่งผลต่อประสิทธิภาพของกระบวนการเรียนรู ้ โดยเฉพาะอย่างยิ่ง เมื่อ
แลกเปลี่ยนแนวคิดกับเพื่อนในชั้นเรียน จะช่วยให้ผู้เรียนได้ประโยชน์จากการพูดคุยและแบ่งปัน
มุมมอง ท าความเข้าใจความคิดใหม่ ๆ ทั้งนี้สิ่ งที่ท าให้กระบวนการเรียนรู ้มีประสิทธิภาพเพิ ่มข้ึน  
คือผู้เรียนจะต้องมีความกระตือรือร้นและมีส่วนร่วมในการอภิปรายในช้ันเรียนอย่างสม ่าเสมอ 
       Mercer (1996) กล่าวว่าการอภิปรายระหว่างชั้นเรียน โดยเฉพาะอย่างยิ่งในวิชาคณิตศาสตร์ 
การมีส่วนร่วมของนักเรียนเป็นส่วนส าคัญ การอธิบายหลักแนวตวามคิดของตนเองและการตอบสนอง
ต่อแนวคิดของผู้อื่นในช้ันเรียนช่วยให้นักเรียนสามารถเข้าใจแนวคิดของตนเองได้ลึกซึ้งยิ่งขึ้น อีกทั้งยัง
สามารถพัฒนาความเข้าใจในแนวคิดของผู้อื่น ซึ่งเป็นองค์ประกอบหลักในการพัฒนาทักษะการเรียนรู้
และการแก้ปัญหา 
       Webb (2014) สนับสนุนแนวคิดว่าการท างานร่วมกันของนักเรียนในชั้นเรียนเป็นปัจจัยส าคัญ
ในการเสริมสร้างการเรียนรู้ โดยเฉพาะการให้ค าอธิบายแก่ผู้อื่น ซึ่งมีส่วนช่วย ดังนี้ 
       1.  กระตุ้นให้นักเรียนจัดระเบียบและช้ีแจงเนื้อหาใหม่ 
       2.  ช่วยให้นักเรียนรับรู้และแก้ไขความเข้าใจที่ผิด 
       3.  เติมเต็มช่องว่างในความเข้าใจของตนเอง 
       4.  เปิดโอกาสให้นักเรียนได้รับกลยุทธ์หรือวิธีการใหม่ ๆ 
       นิรันดร์ (2527) การมีส่วนร่วมหมายถึง การที่บุคคลมีความเกี่ยวข้องทางจิตใจและอารมณ์ใน
สถานการณ์กลุ ่ม ซึ ่งความเกี ่ยวข้องดังกล่าวส่งผลให้เกิดแรงจูงใจในการปฏิบัติหน้าที ่เพื่อบรรลุ
เป้าหมายของกลุ่ม และยอมรับความรับผิดชอบร่วมกับกลุ่มนั้น 
       Erwin (2545) การมีส่วนร่วมถูกนิยามว่าเป็นกระบวนการที่เปิดโอกาสให้บุคคลเข้ามามีบทบาท
ในกระบวนการพัฒนา ทั้งการคิด ตัดสินใจ และแก้ไขปัญหาด้วยตนเอง โดยเน้นการมีส่วนร่วมอยา่ง
แข็งขัน สนับสนุนการน าวิทยาการที่เหมาะสมมาใช้ รวมถึงการติดตามและสนับสนุนการด าเนินงาน
อย่างต่อเนื่อง 
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       นรินทร์ชัย (2546) การมีส่วนร่วมหมายถึง การที่บุคคลหรือกลุ่มที่เคยมีบทบาทน้อยหรอืไม่มี
ส่วนร่วมในกิจกรรมใดมาก่อน ได้เข้ามามีส่วนร่วมอย่างจริงจังตั้งแต่ขั้นเริ่มต้นจนถึงขั้นสุดท้ายของ
โครงการ โดยการมีส่วนร่วมดังกล่าวควรเป็นไปอย่างอิสระและเสมอภาค 
       Fredricks et al. (2004) ได้แบ่งองค์ประกอบของการมีส่วนร่วมของนักเรียนออกเป็น 3 มิติ
หลัก ดังนี้ 
       1.  การมีส่วนร่วมเชิงการรู้คิด (Cognitive Engagement) เป็นการแสดงออกถึงการใช้ความคิด
ของนักเรียนที่มีความมุ่งมั่นและพยายามในการคิดวิเคราะห์ โดยน าทักษะต่าง ๆ มาใช้เพื่อพัฒนาการ
เรียนรู้ของตนเอง 
       2.  การมีส่วนร่วมเชิงอารมณ์ (Emotional Engagement) หมายถึงปฏิกิริยาทางอารมณ์ 
ที่เกิดขึ ้นระหว่างการเรียนรู ้ ซึ ่งครอบคลุมทั ้งความสนใจ ความสนุกสนาน ความเบื่อ ความเศร้า 
ตลอดจนความมุ่งมั่นและความไม่ย่อท้อต่ออุปสรรคที่พบ 
       3.  การมีส่วนร่วมเชิงพฤติกรรม (Behavioral Engagement) เป็นการแสดงออกผ่านพฤติกรรม
ของนักเรียนในระหว่างการเข้าร่วมกิจกรรมการเรียนรู้ ซึ่งรวมถึงการมีส่วนร่วมอย่างกระตือรือร้น 
ความรับผิดชอบต่อภาระงานที่ได้รับมอบหมาย การก ากับตนเองให้ปฏิบัติตามกฎระเบียบ และการ
สร้างปฏิสัมพันธ์กับผู้อื่นในกิจกรรมการเรียนรู้ 
       องค์ประกอบทั้งสามมิติแสดงให้เห็นถึงลักษณะการมีส่วนร่วมที ่ครอบคลุมทั ้งด้านการคิด 
อารมณ์ และพฤติกรรม ซึ่งมีบทบาทส าคัญต่อกระบวนการเรียนรู้ของนักเรียน 
 
2.6  ทฤษฎีการวัดผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรู้ 
       2.5.1  การวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน 
                พิชิต ฤทธ์ิจรูญ (2545) ได้จ าแนกแบบทดสอบทางการเรียนออกเป็น สองประเภทหลัก 
มีรายละเอียดดังนี้ 
                2.5.1.1  แบบทดสอบที ่พ ัฒนาขึ ้นโดยครู แบบทดสอบประเภทนี ้มุ ่งเน้นการวัด
ความสามารถของผู้เรียน โดยเป็นเครื่องมือที่ครูออกแบบขึ้นเพื่อใช้งานในชั้นเรียน ซึ่งอาจมลีักษณะ
หลากหลาย เช่น แบบทดสอบที่เปิดโอกาสให้ผู้เรียนแสดงความคิดเห็นหรือแสดงความเข้าใจอย่ าง
อิสระ หรือแบบทดสอบที่ต้องตอบค าถามสั้น ๆ การออกแบบลักษณะนี้ช่วยให้ผู้สอนสามารถวัดความ
เข้าใจของผู้เรียนในบริบทเฉพาะของเนื้อหาที่เรียน 
                2.5.1.2  แบบทดสอบมาตรฐาน แบบทดสอบประเภทนี้ถูกออกแบบมาเพื่อวัดผลสัมฤทธ์ิ
ทางการเรียนทั่วไป โดยพัฒนาขึ้นจากผู้เชี่ยวชาญผ่านกระบวนการวิเคราะห์และปรับปรุงอย่างเป็น
ระบบ มีการควบคุมมาตรฐานในทุกขั ้นตอน ตั ้งแต่การพัฒนาแบบทดสอบ การจัดการเรียนรู้  
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การประเมินผล การให้คะแนน ไปจนถึงการแปลความหมายของคะแนน ทั ้งนี ้เพื ่อให้เกิดความ
เที่ยงตรงและน่าเช่ือถือ 
                เยาวดี วิบูลย์ศรี (2545) อธิบายว่า แบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนคือเครื่องมือ
ที่ใช้ในการวัดความรู้เชิงวิชาการ โดยเน้นการประเมินผลสมัฤทธ์ิที่เกิดจากการเรยีนรู้ในอดีตหรอืสภาพ
ปัจจุบันของผู้เรียนในแต่ละบุคคล 
                อุทุมพร (ทองอุไทย) จามรมาน (2544) กล่าวเพิ่มเติมว่า แบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิ
ทางการเรียนเป็นเครื่องมือตรวจสอบทางการศึกษาที่กระตุ้นสมองของผูเ้รียนให้แสดงพฤติกรรมในเชิง
ความสามารถออกมา ทั้งในด้านความรู้และการประยุกต์ใช้ 
                นัฐวิชช์ (2560) ได้แบ่งประเภทของแบบทดสอบตามลักษณะการตรวจออกเป็น สอง
ประเภทหลัก ดังนี้ 
                1. แบบทดสอบอัตนัย (Subjective or Essay Test) แบบทดสอบประเภทนี้เน้นให้
ผู้ตอบเรียบเรียงความคิดและแสดงความเข้าใจของตนเองผ่านการเขียนค าตอบ เป็นแบบทดสอบที่
ผู้ตอบสามารถใช้ความคิดสร้างสรรค์และแสดงมุมมองส่วนตัวได้ ลักษณะนี้เหมาะส าหรับการประเมิน
ความสามารถในการวิเคราะห์ สังเคราะห์ และการแสดงความคิดอย่างเป็นระบบ 
                2. แบบทดสอบปรนัย (Objective Test) แบบทดสอบประเภทนี้มีลักษณะของการให้
คะแนนที่แน่นอนและเชื ่อถือได้ เนื ่องจากค าตอบมีความชัดเจนและสามารถตรวจสอบได้ง่าย 
แบบทดสอบปรนัยแบ่งออกเป็น 4 ชนิด ได้แก่ 
                   1. แบบตอบสั้น (Short Answer Test) เป็นการให้ผู้ตอบระบุค าตอบสั้น ๆ ตาม
ค าถามที่ก าหนด 
                   2. แบบจับคู่ (Matching Test) เป็นการให้ผู้ตอบจับคู่ระหว่างค าถามและค าตอบที่
สอดคล้องกัน 
                   3. แบบถูกผิด (True/False Test) เป็นการเลือกค าตอบที่ถูกต้องระหว่างสองตัวเลอืก 
ได้แก่ ถูกหรือผิด 
                   4. แบบเลือกตอบ (Multiple-Choice Test) เป็นแบบทดสอบที่ให้ผูต้อบเลือกค าตอบ
ที่ถูกต้องที่สุดจากตัวเลือกที่ก าหนด 
                ล้วน สายยศ และ อังคณา สายยศ (2543) ได้กล่าวถึงการแบ่งการวัดผลว่าเป็น
กระบวนการส าคัญในการศึกษาที่ใช้แบบทดสอบเป็นเครื ่องมือหลัก โดยแบบทดสอบเป็นชุดของ
ค าถามหรือปัญหาที่ได้รับการออกแบบและสร้างขึ้นอย่างเป็นระบบ เพื่อวัดพฤติกรรมของผู้เรียน  
ทั้งในด้านความรู้ ทักษะ และสมรรถภาพที่เกี่ยวข้องกับเนื้อหาที่เรียนมา แบบทดสอบยังท าหน้าที่เป็น
เครื่องมือส าคัญในการให้ข้อมูลส าหรับการวินิจฉัยผลการเรียนรู ้ และการตัดสินใจด้านการศึกษา  
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โดยสามารถช่วยระบุว่าการสอนประสบความส าเร็จมากน้อยเพียงใด และควรปรับปรุงแก้ไขในส่วนใด 
และยังกล่าวถึงการวัดผลทางการศึกษาว่ามี 2 ประเภทหลัก ดังนี้ 
                1. แบบทดสอบที่ครูพัฒนาข้ึนเอง (Teacher-made Tests) แบบทดสอบประเภทนี้ถูก
ออกแบบและพัฒนาโดยครูเพื่อใช้ในการวัดความสามารถของผู้เรียนภายในห้องเรียน ซึ่งสามารถเป็น
แบบทดสอบที่ให้ผู้เรียนแสดงความคิดเห็นหรือแสดงความเข้าใจในรูปแบบที่อิสระ หรืออาจเป็น
แบบทดสอบที่ต้องตอบค าถามสั้น ๆ 
                2. แบบทดสอบมาตรฐาน (Standardized Tests) แบบทดสอบประเภทนี้มีการพัฒนา
โดยผู้เช่ียวชาญ โดยมีมาตรฐานในการสร้าง การให้คะแนน และการตีความหมายของคะแนนที่ได้รับ 
มักถูกใช้เพื่อวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนในระดับที่กว้างขวาง 
 
2.7 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
      Andersen (2019) ได้ศึกษาเรื่องการผลิตที่สามารถปรับเปลี่ยนและปรับแต่งได้ (Changeable 
and Reconfigurable Manufacturing) มีความส าคัญอย่างยิ่งในยุคที่การผลิตต้องตอบสนองต่อ
ความซับซ้อนของตลาดที่เปลี่ยนแปลงรวดเร็ว ความหลากหลายของสินค้า และความต้องการผลิต
สินค้าจ านวนน้อยตามสั่ง (Customization and Small Batch Production) ระบบการผลิตใน
ลักษณะนี้ช่วยเพิ่มศักยภาพการแข่งขันผ่านการน าเทคโนโลยีที่ทันสมัย เช่น Internet of Things 
(IoT), Big Data, และระบบ Cloud Computing มาใช้อย่างเหมาะสม บทความนี้เน้นถึงการพัฒนา
หลักสูตรวิศวกรรมที่มุ่งเน้นการเรียนรู้แบบปัญหาเป็นฐาน (Problem-Based Learning) และการ
ผสมผสานการเรียนรู้ (Blended Learning) ผ่าน "โรงงานเรียนรู้" (Learning Factory) เพื่อสร้าง
วิศวกรที่มีความสามารถในระบบการผลิตที่ปรับเปลี่ยนได้ โดยให้ความส าคัญกับการบูรณาการความรู้
ด้านการพัฒนาผลิตภัณฑ์ การออกแบบระบบการผลิต และรูปแบบธุรกิจ โดยการเรียนการสอนเน้น
การมีส่วนร่วมกับสถานการณ์จริงและการวิเคราะห์ปัญหาข้ามสาขาวิชา เนื้อหาหลักสูตรครอบคลุม
การออกแบบและการปฏิบัติการในระบบการผลิตที่ปรับเปลี่ยนได้ เช่น การพัฒนาผลิตภัณฑ์ตาม
แนวคิดการปรับแต่งเชิงมวล (Mass Customization) การสร้างสถาปัตยกรรมผลิตภัณฑ์แบบโมดูลาร ์
(Modular Product Architectures) และการวางแผนการผลิตที่ปรับเปลี่ยนได้ตามหลักการของ
ระบบที่ออกแบบมาเพื่อการปรับเปลี่ยน (Reconfigurable Manufacturing Systems) หลักสูตรยัง
ใช้เทคโนโลยีสมัยใหม่ เช่น ห้องเรียนออนไลน์ และซอฟต์แวร์การจ าลองการผลิต เพื่อเสริมการเรียนรู้ 
การออกแบบและการจัดการหลักสูตรนี้มีเป้าหมายเพื่อสร้างวิศวกรที่สามารถปรับตัวตามเทคโนโลยี
และตลาดที่เปลี่ยนแปลง รวมถึงการพัฒนาแนวคิดการเป็นผู้เรียนรู้ตลอดชีวิต พร้อมทั้งมีทักษะในการ
มองภาพรวมเชิงระบบและการท างานร่วมกันในทีม 
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      Louw & Deacon (2020) ได้เสนอแนวทางการสอนเทคโนโลยีอุตสาหกรรม 4.0 ( Industrie 
4.0) ผ่านการเรียนรู้แบบปัญหาเป็นฐาน (Problem-Based Learning: PBL) ในโรงงานจ าลองการ
เรียนรู้ (Learning Factory) โดยเน้นการพัฒนาทักษะที่จ าเป็นต่อการท างานในยุคดิจิทัล รวมถึงการ
ออกแบบเซลล์หุ่นยนต์กึ่งอัตโนมัติที่ผสานเทคโนโลยีส าคัญใน Industrie 4.0 ได้แก่ หุ่นยนต์ การพิมพ์
สามมิติ และอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง ( IoT) การเปลี่ยนแปลงในอุตสาหกรรมการผลิตเนื่องจากการ
พัฒนาโรงงานดิจิทัล ได้สร้างความต้องการแรงงานที่มีคุณสมบัติและทักษะใหม่ ๆ  ในการใช้งานและ
บริหารจัดการเทคโนโลยีนวัตกรรม มหาวิทยาลัยจึงต้องปรับปรุงหลักสูตรให้สอดคล้องกับความ
ต้องการของตลาดแรงงานอนาคต โดย Learning Factory ท าหน้าที่เป็นพื้นที่การเรียนรู้ส าหรับ
พัฒนาทักษะเชิงเทคนิค เช่น การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์ การสื่อสารข้อมูลผ่าน IoT และการพิมพ์สาม
มิติ รวมถึงทักษะเชิงสหสาขา เช่น การคิดวิเคราะห์ ระบบการคิดเชิงระบบ การแก้ปัญหา และ
ความคิดสร้างสรรค์ กรณีศึกษาในบทความนี้เน้นการออกแบบเซลล์การผลิตกึ่งอัตโนมัติ โดยผู้เรียน
ต้องท างานในทุกขั้นตอน ตั้งแต่การวิเคราะห์สถานการณ์ การก าหนดปัญหา การออกแบบระบบ  
ไปจนถึงการประเมินประสิทธิภาพของระบบที่ออกแบบข้ึน ทั้งนี้ กระบวนการเรียนการสอนเน้นการ
ให้ผู้เรียนเรียนรู้จากการปฏิบัติจริง การค้นพบด้วยตนเอง และการสะท้อนผลการเรยีนรู้ ซึ่งช่วยพัฒนา
ทักษะการแก้ปัญหาในสถานการณ์จริงอย่างมีประสิทธิภาพ บทความนี้ยังเน้นความส าคัญของการ
จัดการความรู้ที่เกิดข้ึนระหว่างกระบวนการ เช่น การบันทึกข้อมูล การจัดโครงสร้างความรู้ และการ
สร้างแนวทางปฏิบัติที่สามารถใช้งานต่อไปในอนาคต รวมถึงการพัฒนาโมเดลการเรียนรู้ที่สอดคล้อง
กับลักษณะการเรียนรู้ที่หลากหลายของผู้เรียนในยุคดิจิทัล 
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บทท่ี 3  

วิธีด าเนินการวิจัย 

       การด าเนินการวิจัยเรื่อง การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับ
นักศึกษาอาชีวศึกษา ในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้ก าหนดกระบวนการและวิธีการด าเนินการวิจัยอย่างเป็นระบบ
และรอบคอบ เพื่อให้บรรลุวัตถุประสงค์ของการวิจัยที่ก าหนดไว้ 
       3.1  วิเคราะห์และออกแบบรูปแบบการเรยีนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุม
ระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ 
       3.2  การสร้างและการตรวจสอบคุณภาพของเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
       3.3  ข้ันตอนด าเนินการเก็บข้อมูลการวิจัย 
       3.4  การวิเคราะห์ข้อมูลการวิจัย 
 

3.1  วิเคราะห์และออกแบบรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุม
ระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ 
       ผู้วิจัยก าหนดล าดับขั้นตอนในการออกแบบรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน 
เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ ดังภาพที่ 3-1 มีรายละเอียดดังนี้ 
 

 
ภาพที่ 3-1  วิเคราะห์และออกแบบรปูแบบการเรียนรูโ้ดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน  
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       3.1.1  ศึกษาหลักสูตรรายวิชา  ผู ้วิจัยได้ศึกษารายละเอียดหลักสูตรายวิชาจากหลักสูตร
ประกาศนียบัตรวิชาช ีพชั ้นส ูง พุทธศักราช 2567 สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส ์และห ุ ่นยนต์   
จากการศึกษาหลักสูตรในรายวิชา 30127-2009 โรงงานอัตโนมัติ ผู้วิจัยได้เลือก เรื่อง การควบคุม
ระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ เพื่อเป็นการทดลองรูปแบบการเรยีนรู้โดยใช้ปญัหา
ในโรงงานเป็นฐาน 
       3.1.2  ออกแบบรูปแบบการเรยีนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐานรว่มกับรปูแบบการเรียนโรงงานแหง่การ
เรียนรู้  ในการพัฒนารูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุมระบบ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ในรายวิชาระบบโรงงานอัตโนมัติ มีเนื้อหาการเรียนรู้ 
ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไกการท างาน การควบคุมหุ่นยนต์ 
และการท างานร่วมกันของระบบ โดยมีสื่อประกอบการเรียนรู้เป็นชุดฝึกปฏิบัติการท างานของระบบ
อัตโนมัติ ประกอบไปด้วย สถานีเจาะชิ้นงาน สถานีตรวจสอบชิ้นงาน และสถานีประกอบชิ้นงาน 
แสดงดังในภาพที่ 3-2 

 

ภาพที่ 3-2  ชุดฝึกปฏิบัติการท างานของระบบอัตโนมัต ิ
 

              โดยมีขั้นตอนการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน จะเน้นให้ผู้เรียนมีการแก้ปัญหา  
ที่ผู ้สอนได้มอบหมายงาน Delisle (1997) ที ่จะต้องใช้องค์ความรู ้มาแก้ปัญหาที่เกิดขึ ้นภายใต้
สถานการณ์ในโรงงานอุตสาหกรรม ดังข้ันตอนตอนการเรียนรู้ที่แสดงดังในภาพที่ 3-3 
 

 
 

ภาพที่ 3-3  ข้ันตอนการจัดการเรียนรูโ้ดยใช้ปัญหาเป็นฐาน 
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              ขั้นที่ 1 ก าหนดปัญหา ครูผู้สอนสามารถสร้างสถานการณ์ต่าง ๆ  เพื่อกระตุ้นความสนใจ
และความคิดของผู้เรียน โดยอาจใช้วิธีการแนะน าแนวทาง ยกตัวอย่างสถานการณ์ หรือการตั้งค าถาม
ที่ส่งเสริมให้ผู้เรียนได้คิดต่อยอดและวิเคราะห์ปัญหา ทั้งนี้เพื่อให้ผู ้เร ียนมองเห็นประเด็นส  า คัญ  
มีโอกาสเลือกสรรปัญหาที่หลากหลาย และสามารถแบ่งกลุ่มตามความสนใจร่วมกันได้อย่างเหมาะสม 
อย่างไรก็ตาม ก่อนที่จะก าหนดปัญหาในการเรียนรู้ ครูผู้สอนควรท าการประเมินความรู้พื้นฐานของ
ผู้เรียนก่อน เพื่อให้ได้ข้อมูลที่เป็นประโยชน์ส าหรับการออกแบบปัญหาให้สอดคล้องกับศักยภาพและ
ความรู้พื้นฐานของผู้เรียนแต่ละคน 
              ขั้นที่ 2 ท าความเข้าใจกับปัญหา ครูผู้สอนสามารถกระตุ้นผู้เรียนให้เกิดความสนใจและ
เข้าใจในปัญหาที่ต้องการศึกษา โดยใช้ค าถามกระตุ้นความคิดหรือการเสริมแรงเชิงบวก เพื่อสร้าง
แรงจูงใจในการเรียนรู้ กระบวนการนี้เน้นการระดมสมองของผู้เรียน เพื่อค้นหาแนวทางและวิธีการใน
การหาค าตอบอย่างสร้างสรรค์ โดยมีครูผู้สอนท าหน้าที่เป็นผู้อ านวยความสะดวก คอยดูแลและ
ตรวจสอบกระบวนการเพื่อให้มั่นใจว่าการเรียนรู้นั้นเป็นไปอย่างถูกต้องและมีประสิทธิภาพ 
              ข้ันที่ 3 ด าเนินการศึกษาค้นคว้า ผู้เรียนจะด าเนินการศึกษาค้นคว้าอย่างเป็นระบบร่วมกัน 
โดยมีการก าหนดกติกาและเป้าหมายการเรียนรู้ร่วมกันอย่างชัดเจน พร้อมทั้งด าเนินกิจกรรมตาม
กรอบระยะเวลาที ่วางไว้ โดยตลอดกระบวนการดังกล่าว ครูผู ้สอนจะท าหน้าที ่ให้ค าชี ้แนะและ
สนับสนุนการเรียนรู้ เพื่อให้นักเรียนสามารถบรรลุเป้าหมายได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
              ข้ันที่ 4 สังเคราะห์ความรู้ ผู้เรียนแต่ละคนสังเคราะห์ความรู้ที่ได้จากการค้นคว้า พร้อมทั้ง
น าเสนอภายในกลุ่ม เพื่อร่วมกันอภิปราย หาข้อสรุป ทบทวน และตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูล 
ทั้งนี้ ครูผู้สอนมีบทบาทส าคัญในการตั้งค าถามเพื่อกระตุ้นให้เกิดการแลกเปลี่ยนความคิดเห็นระหว่าง
ผู้เรียน ส่งเสริมกระบวนการคิดวิเคราะห์และพัฒนาความคิดรวบยอดในประเด็นที่ศึกษา 
              ขั้นที่ 5 สรุปและประเมินค่าของค าตอบ ผู้เรียนแต่ละกลุ่มน าข้อสรุปที่ได้จากการศึกษา  
มาสร้างเป็นองค์ความรู้ใหม่ พร้อมทั้งเลือกวิธีการน าเสนอให้เหมาะสมส าหรับการเผยแพร่สู่ภายนอก 
โดยกระบวนการดังกล่าวต้องผ่านการตรวจสอบและได้รับความเห็นชอบจากครูผู้สอน เพื่อให้มั่นใจ  
ถึงความถูกต้องและความเหมาะสมของเนื้อหาและรูปแบบการน าเสนอ 
              ขั ้นที ่ 6 น าเสนอและประเมินผลงาน ผู ้เรียนแต่ละกลุ ่มน าองค์ความรู ้ที่พัฒนาขึ้นไป
เผยแพร่สู่สาธารณะตามวิธีการที่ได้ก าหนดไว้ เพื่อสื่อสารและแบ่งปันผลลัพธ์ของการเรียนรู้ ทั้งนี้ 
ครูผู้สอนจะท าการประเมินผลการเรียนรู้ของผู้เรียนจากกระบวนการด าเนินงานและผลลัพธ์ที่เกิดข้ึน
ในสถานการณ์จริง 
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       3.1.3  ก าหนดวัตถุประสงค์การเรียนรู้ รูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน  
เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ในรายวิชาระบบโรงงานอัตโนมัติ 
มีเนื้อหาการเรียนรู้ ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไกการท างาน 
การควบคุมหุ่นยนต์ โดยมีจุดประสงค์การเรียนรู้ของเนื้อหาในแต่ละส่วน แสดงดังตารางที่ 3-1 
 
ตารางท่ี 3-1  การก าหนดวัตถุประสงค์การเรียนรู้ 

เนื้อหา จุดประสงค์ของการเรียน 
ระบบนิวเมติกส ์ - ผู้เรียนสามารถเลือกใช้อุปกรณ์ที่ช่วยแก้ปัญหาในระบบนิวเมติกส์

ได้อย่างถูกต้อง 
 

การต่อวงจรไฟฟ้าของระบบ
อัตโนมัติกับโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร ์

- ผู้เรียนสามารถเลือกวิธีการต่อวงจรอินพุตแบบคอมมอนเปน็บวก
หรือคอมมอนเป็นลบเพื่อช่วยแก้ปัญหาวงจรไฟฟ้าระหว่างอปุกรณ์
อินพุตกับโปรแกรมเมเบลิคอนโทรลเลอร์ได้อย่างถูกต้อง 
 

การเขียนโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์ควบคุม
ระบบอัตโนมัต ิ

ผู้เรียนสามารถใช้วิธีการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของ
เครื่องจักรแบบเป็นล าดับข้ันตอนเพื่อแกป้ัญหาการท างานทีไ่ม่
ถูกต้องของเครื่องจักร 
 

กลไกการท างาน - ผู้เรียนสามารถเลือกอุปกรณ์ เซ็นเซอร์ ที่ช่วยแก้ปัญหาการท างาน
ของเครื่องจกัรได้อย่างถูกต้อง 
 

การควบคุมหุ่นยนต์ - ผู้เรียนสามารถเลือกวิธีการหยบิช้ินงานของหุ่นยนต์ที่ช่วย
แก้ปัญหาการหยิบช้ินงานไม่ให้ตกระหว่างการท างานได้อย่างถูกต้อง 
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3.2  การสร้างและการตรวจสอบคุณภาพของเครื่องมือท่ีใช้ในการวิจัย 
      หลักจากที่ผู้วิจัยได้การออกแบบรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การ
ควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ ขั ้นตอนถัดไปคือการสร้างและการ
ตรวจสอบคุณภาพของเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย โดยมีล าดับข้ันตอนดังภาพที่ 3-4 

 
ภาพที่ 3-4  การสร้างและการตรวจสอบคุณภาพของเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 

 
      3.2.1  แบบประเมินทักษะการแก้ปัญหา เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
คอนโทรลเลอร์ ผู ้วิจัยท าเป็นแบบทดสอบชนิดเลือกตอบ 4 ค าตอบ จ านวน 20  ข้อ ที ่ตรงตาม
จุดประสงค์ของการเรียนที่ก าหนดไว้ในตารางที่ 3-1 เมื่อสร้างแบบประเมินทักษะการแก้ปัญหาเสร็จ
แล้ว ผู้วิจัยจึงได้ท าหนังสือขอความอนุเคราะห์ผู้เชี่ยวชาญในการประเมินเพื่อหาค่าความสอดคลอ้ง 
(IOC : Index of item objective congruence) ของแบบประเมินทักษะการแก้ปัญหา ด้วยวิธีการ
ของ Rovinelli, R. J., & Hambleton, R. K. (1976) มีเกณฑ์การพิจารณาการให้คะแนน ดังนี้ 
 
  คะแนน +1 เมื่อแน่ใจว่าค าถามมีความสอดคล้องกับวัตถุประสงค์การสอน 
  คะแนน 0  เมื่อไม่แน่ใจว่าค าถามมีความสอดคล้องหรือไม่กับวัตถุประสงค์การสอน 
  คะแนน +1 เมื่อแน่ใจว่าค าถามไม่มีความสอดคล้องกับวัตถุประสงค์การสอน 
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             โดยเป็นการพิจารณาตรวจแบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาของ
ผู้เรียน ว่าสามารถวัดได้ตรงตามวัตถุประสงค์สอนหรือไม่ซึ่งจะพิจารณาจากค่าดัชนีความสอดคล้อง
ตั้งแต่ 0.67 –1.00 จากผลการพิจารณาจากผู้เช่ียวชาญพบว่าแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน 
ที ่ผ ่านเกณฑ์ดัชนีค่าความสอดคล้อง มี 20 ข้อ จากแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ ์ทางการเรียน  
ทั้งหมด 20 ข้อ แสดงดังตารางที่ 3-2 
 
ตารางที ่ 3-2 ผลการประเมินค่าความสอดคล้องของแบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การ
แก้ป ัญหาของผู ้ เร ียน เร ื ่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด ้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์  
จากผู้เช่ียวชาญ 
 

ผู้เช่ียวชาญ 
คนที่ 

ข้อค าถามข้อที่ 1-10 
ข้อ 
1 

ข้อ 
2 

ข้อ 
3 

ข้อ 
4 

ข้อ 
5 

ข้อ 
6 

ข้อ 
7 

ข้อ 
8 

ข้อ 
9 

ข้อ 
10 

1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
2 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
3 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
4 +1 +1 +1 +1 +1 0 0 +1 +1 +1 
5 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 0 +1 +1 

ค่าความสอดคล้อง 
(IOC) 

1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 0.8 0.8 0.8 1.0 1.0 

การแปลผล ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ 
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ตารางที่ 3-2 (ต่อ) ผลการประเมินค่าความสอดคล้องของแบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การ
แก้ป ัญหาของผู ้ เร ียน เร ื ่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด ้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์  
จากผู้เช่ียวชาญ 
 

ผู้เช่ียวชาญ 
คนที่ 

ข้อค าถามข้อที่ 11-20 
ข้อ 
11 

ข้อ 
12 

ข้อ 
13 

ข้อ 
14 

ข้อ 
15 

ข้อ 
16 

ข้อ 
17 

ข้อ 
18 

ข้อ 
19 

ข้อ 
20 

1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
2 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
3 +1 0 0 0 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
4 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 
5 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 +1 

ค่าความสอดคล้อง 
(IOC) 

1.0 0.8 0.8 0.8 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 

การแปลผล ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ ใช้ได้ 
 
             จากตารางที่ 3-2  เมื่อผู้วิจัยให้ผู้เช่ียวชาญประเมินค่าความสอดคล้องของแบบประเมินผล
สัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
คอนโทรลเลอร์เสร็จแล้ว ซึ ่งจะพิจารณาจากค่าดัชนีความสอดคล้องตั ้งแต่ 0.67 – 1.00 พบว่า  
แบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน ผ่านเกณฑ์ค่าดัชนีความสอดคล้อง
ทั้งหมดและสามารถน าไปใช้ในการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การในแก้ปัญหาของผู้เรียนได้ 
 
             ในการประเมินค่าความเที่ยงตรงเชิงเนื้อหา ด้วยการตรวจสอบความสอดคล้องระหว่างข้อ
ค าถามกับวัตถุประสงค์การสอน ผู้วิจัยได้ก าหนดคุณสมบัติของผู้ประเมินให้เป็นผู้ที่มีความเช่ียวชาญ
หรือมีประสบการณ์ในการสอนในหัวข้อที่เกี่ยวข้องไม่น้อยกว่า 3 ปี โดยมีจ านวนผู้ประเมินทั้งหมด 5 
ท่าน ซึ่งรายละเอียดของผู้ประเมินแสดงไว้ในตารางที่ 3-3 
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ตารางท่ี 3-3 ข้อมูลผู้เช่ียวชาญประเมินความสอดคล้องของแบบประเมินทักษะการแก้ปัญหา 
 
คน
ท่ี 

ชื่อ - นามสกลุ ต าแหน่ง สังกัด 

1 ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.ทรงนคร การนา   อาจารยป์ระจ าหลักสูตร
ครุศาสตร์  อุตสาหกรรม
บัณฑิต สาขาวิชา
วิศวกรรมเมคคาทรอนกิส ์

มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีราชมงคล
ศรีวิชัย วิทยาเขต
สงขลา 

2 ผู้ช่วยศาสตราจารย์ฤทัย ประทุมทอง อาจารยป์ระจ าหลักสูตร
ครุศาสตร์  อุตสาหกรรม
บัณฑิต สาขาวิชา
วิศวกรรมเมคคาทรอนกิส ์

มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีราชมงคล
ศรีวิชัย วิทยาเขต
สงขลา 

3 นายภคพล ปิ่นแก้ว ครูประจ าสาขาเมคคาทรอ
นิกส์และหุ่นยนต์ 

วิทยาลัยกาอาชีพ
บางปะกง 

4 นางสาวอรวรรยา วัตตะโร ครูประจ าสาขาเมคคาทรอ
นิกส์และหุ่นยนต์ 

วิทยาลัยเทคนิค
อุตสาหกรรมยาน
ยนต ์

5 นายเอกชัย ชูช่วย ครูประจ าสาขาเมคคาทรอ
นิกส์และหุ่นยนต์ 

วิทยาลัยเทคนิค
กาญจนาภิเษก 
สมุทรปราการ 

 

      3.2.2  แบบประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนในช้ันเรียน โดยผู้วิจัยใช้แบบประเมินการประเมิน
การมีส่วนร่วมในกิจกรรมของผู้เรียนในช้ันเรียนจากแนวคิดของ Chookaew, S. (2017) โดยแบ่งการ
ประเมินออกเป็น 3 ด้าน ได้แก่ การมีส่วนร่วมด้านพฤติกรรม การมีส่วนร่วมด้านปัญญา และ การมี
ส่วนร่วมด้านอารมณ์ ) ซึ่งใช้มาตรวัดแบบลิเคิร์ต (Likert rating scale) ระดับ 5 จ านวน 11 ข้อ 
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3.3  ขั้นตอนด าเนินการเก็บข้อมูลการวิจัย 
      เมื่อสร้างเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย และได้รับการตรวจสอบคุณภาพจากผู้เช่ียวชาญแล้ว ผู้วิจัยได้
ด าเนินการเก็บผลข้อมูลการวิจัย โดยได้มีการ ก าหนดล าดับข้ันตอนในการเก็บข้อมูลการวิจัย ดังภาพ
ที่ 3-5 
 

 
 

ภาพที่ 3-5  ข้ันตอนการด าเนินการเก็บข้อมูลการวิจัย 
 

      3.3.1  ก าหนดรูปแบบของการวิจัย ในครั้งนี้เป็นการวิจัยแบบแผนการทดลองขั้นต้น (Pre-
Experimental Design) แบบแผนการวิจัยเป็นประเภททการทดสอบวัดผลก่อน และ หลังการทดลอง 
แบบกลุ่มเดียว (One Group Pretest - Posttest Design) 
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      3.3.2  ก าหนดกลุ่มตัวอย่างในการวิจัย ใช้ผู้เข้าร่วมการวิจัยเป็นผู้เรียนในระดับประกาศนียบัตร
วิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) ชั้นปีที่ 1 แผนกเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ วิทยาลัยการอาชีพบางปะกง  
ปีการศึกษา 2567 จ านวน 15 คน โดยใช้การคัดเลือกเข้ากลุ่มทดลองด้วยวิธีเจาะจง 
      3.3.2  เก็บข้อมูลวิจัย แบ่งเป็น 3 ส่วนดังนี้ 

 
 

ภาพที่ 3-6  รูปแบบการเก็บข้อมลูวิจัย 
 
               3.3.2.1  การประเมินผลสมัฤทธ์ทางการเรียนรูใ้นการแก้ปัญหา ก่อนใช้รูปแบบการเรียนรู้
ที่พัฒนาข้ึน ตามจุดประสงค์ของการเรียนรู้ใช้เวลาประมาณ 30 นาที 
 

 
 

ภาพที่ 3-7 ประเมินทักษะการแกป้ัญหาของผู้เรียนก่อนเรียน 
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               3.3.2.2  ขั ้นตอนการจัดกิจกรรมการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน ใช้เวลา
ประมาณ 120 นาที 
                           1.  น าผู้เรียนเข้าสู่บทเรียนด้วยการพูดคุยกับนักเรียน เรื่อง การควบคมุระบบ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ แล้วเริ ่มตั ้งปัญหาที่เกี ่ยวข้องกับระบบอัตโนมัติ 
สถานการณ์ในอุตสาหกรรม ซึ่งเป็นข้ันตอนเริ่มต้นของกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงาน 
 

  
                            (ก)                                                        (ข) 

 

ภาพที่ 3-8 การก าหนดปัญหาใหผู้้เรียน 
 
                           2.  ผู้สอนกระตุ้นผู้เรียนด้วยค าถามหรือการเสริมแรง เพื่อให้ผู้เรียนท าความ
เข้าใจกับปัญหาที่อยากรู้  โดยเน้นให้เกิดการระดมสมอง เพื่อหาแนวทาง และ วิธีการในการหาค าตอบ 
โดยมีผู้สอนคอยดูแลตรวจสอบเพื่อให้เกิดความถูกต้อง 
 

 
 

ภาพที่ 3-9 แสดงการท าความเข้าใจกับปญัหาที่อยากรู้ของผูเ้รียน 
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                           3.  ผู้สอนจะต้องให้เนื้อหาข้อมูลเกี่ยวกับเรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วย
โปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ ประกอบไปด้วยระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียน
โปรแกรม กลไกการท างาน และการควบคุมหุ่นยนต์ โดยมีผู้สอนคอยให้ค าชี้แนะและอ านวยความ
สะดวก 
 

 
 

ภาพที่ 3-10 แสดงการหาข้อมลูของผู้เรียน 
 

                           4.  ผู้เรียนแต่ละคนสังเคราะห์ความรู้ที่ได้จากการค้นคว้า โดยมีการน าเสนอกัน
ภายในกลุ่ม เพื่อหาข้อสรุป ทบทวนและตรวจสอบความถูกต้อง โดยมีผู้สอนถามค าถามโดยกระตุ้นให้
ผู้เรียนมีการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น และ เกิดมโนทัศน์ขององค์ความรู้ที่ได้จากการค้นคว้า 
 

 
 

ภาพที่ 3-11 แสดงการน าเสนอกันภายในกลุ่มของผู้เรียน 
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                           5.  ผู้เรียนแต่ละคนน าข้อสรปุที่ได้มาสร้างเป็นองค์ความรู้ใหม่ และเลือกวิธี
แก้ปัญหาให้ถูกต้อง โดยผ่านความเห็นชอบจากผูส้อนในการตรวจสอบความถูกต้อง 

 

   
                            (ก)                                                         (ข) 

 
ภาพที่ 3-12 แสดงการเลือกวิธีแก้ปัญหาของผู้เรียน 

 
                           6. ผู้เรียนสามารถแก้ปัญหาที่ผู ้สอนได้ให้เอาไว้ในตอนเริ ่มต้นได้ ซึ่งจะเป็น
กระบวนการสุดท้ายของกิจกรรมการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน 
 

 
 

ภาพที่ 3-13 แสดงการแกป้ํญหาของผู้เรียน 
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               3.3.2.3  หลังจากผู้เรียนมีวิธีในการแก้ปัญหา และสามารถแก้ปัญหาได้แล้ว ระหว่างนั้น
ผู้สอนจะประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปญัหาของผู้เรยีน และประเมินการมีส่วนร่วมของ
ผู้เรียนระหว่างการท ากิจกรรม ใช้เวลาประมาณ 30 นาที   
 

 
 

ภาพที่ 3-14 ผู้เรียนสามารถแกป้ัญหาได้ถูกต้อง 
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3.4  การวิเคราะห์ข้อมูลการวิจัย 
      การวิเคราะห์ข้อมูลการศึกษาวิจัยเพื่อการประเมินทกัษะการแกป้ัญหาของผูเ้รียน และการมีส่วน
ร่วมของผู้เรียนผู้วิจัยได้ด าเนินการเรียงล าดับดังภาพที่  

 
ภาพที่ 3-15 ผังงานข้ันตอนการวิเคราะห์ข้อมลูการวิจัย 

 
      3.4.1  การประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาของผู้เรียน ผู้วิจัยได้ใช้วิธีการ
ประเมินทักษะการแก้ปัญหาของผู้เรียนก่อนเรียนและหลังเรียน โดยค านวณค่าสถิติพื้นฐาน ได้แก่ ค่า

ร้อยละ (%), ค่าเฉลี่ย (�̅�) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) ในการประเมินผลทักษะการแก้ปัญหา
แบบรายบุคคล เมื่อน าไปทดลองใช้กับกลุ่มผู้เข้าร่วมวิจัยที่เป็นผู้เรียนระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ
ชั้นสูง (ปวส.1) จ านวน 15 คน เนื่องจากกลุ่มตัวอย่างมีขนาดเล็กพบว่าข้อมูลมีการแจกแจงแบบไม่
ปกติ ดังนั้น การวิเคราะห์เปรียบเทียบคะแนนผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนและพฤติกรรมการท างานของ
กลุ่มก่อนเรียนและหลังเรียน จึงใช้ Wilcoxon Signed Ranks Test ในการทดสอบความแตกต่างของ
คะแนนก่อนและหลังการเรียน 
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      3.4.2  การวิเคราะห์ข้อมูลการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้โดยใชป้ัญหา 
ในโรงงานเป็นฐาน เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบลิคอนโทรลเลอร์ ผู้วิจัยได้ใช้การ

วิเคราะห์โดยใช้สิถิติในการวิเคราะห์ข้อมูล คือใช้ค่าเฉลี่ย ( Mean:�̅� ) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน ( 
Standard Deviation : S.D.) วิธีการวิเคราะห์ข้อมูลของ Chookaew, S. (2017) โดยแบ่งการ
ประเมินออกเป็น 3 ด้าน ได้แก่ การมีส่วนร่วมด้านพฤติกรรม การมีส่วนร่วมด้านปัญญา และ การมี
ส่วนร่วมด้านอารมณ์  ซึ่งใช้มาตรวัดแบบลิเคิร์ต (Likert rating scale) ระดับ 5 จ านวน 11 ข้อ 
 

ตารางท่ี 3-4 มาตรวัด 5 ระดับ ที่ใช้ในการประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียน 
 

น ้าหนักคะแนน แปลความหมาย 
5 มากที่สุด 
4 มาก 
3 ปานกลาง 
2 น้อย 
1 น้อยมาก 

 

ตารางท่ี 3-5 เกณฑ์การแปลค่าระดับการมสี่วนร่วมของผู้เรยีน 
 

น ้าหนักคะแนน แปลความหมาย 
4.51-5.00 มีส่วนร่วมของผูเ้รียนในการเรียนรูม้ากทีสุ่ด 
3.51-4.50 มีส่วนร่วมของผูเ้รียนในการเรียนรูม้าก 
2.51-3.50 มีส่วนร่วมของผูเ้รียนในการเรียนรูป้านกลาง 
1.51-2.50 มีส่วนร่วมของผูเ้รียนในการเรียนรู้นอ้ย 
1.00-1.50 มีส่วนร่วมของผูเ้รียนในการเรียนรู้นอ้ยมาก 
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บทที่ 4 
ผลการวิจัย 

     การวิจัยเรื่อง การพัฒนารูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษา
อาชีวศึกษา หลังจากที่ผู ้วิจัยได้ด าเนินการเก็บข้อมูลการวิจัยเรียบร้อยแล้ว ผู ้วิจัยได้น าข้อมูล  
มาวิเคราะห์ผล โดยมีผลการวิจัยที่เป็นไปตามวัตถุประสงค์ของการวิจัย ดังนี้ 
     4.1  ผลการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 
     4.2  ผลการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการ
เรียนรู้ที่พัฒนาข้ึน 
     4.3  ผลการประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้ที่พัฒนาข้ึน 
 
4.1  ผลการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 
      ผู้วิจัยได้พัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 
เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ มีเนื้อหาการเรียนรู้ ได้แก่ ระบบ
นิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไกการท างาน การควบคุมหุ่นยนต์ และการ
ท างานร่วมกันของระบบ โดยน ารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน ซึ่งประกอบไปดว้ย  
1). ก าหนดปัญหา 2). ท าความเข้าใจเกี่ยวกับปัญหา 3). ด าเนินการศึกษาค้นคว้า 4). สังเคราะห์
ความรู้ 5). สรุปและประเมินค่าของค าตอบ 6). น าเสนอและประเมินผลงาน โดยมีสื่อประกอบการ
เรียนรู้เป็นชุดฝึกปฏิบัติการท างานของระบบอัตโนมัติ  แสดงดังภาพที่ 4-1 
 

 
 

ภาพที่ 4-1 ชุดฝึกปฏิบัติการท างานของระบบอัตโนมัต ิ
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             จากภาพที่ 4-1 เป็นการจ าลองการท างานในระบบโรงงานอัตโนมัติ ซึ่งได้น ามาใช้ร่วมกับ
รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา เพื่อจ าลองสถานการณ์
ต่าง ๆ ให้สอดคล้องกับโรงงานแหง่การเรยีนรู้ เนื้อหาการเรียนรู้ และปัญหาที่ได้ก าหนดเอาไว้ แสดงดงั
ตารางที่ 4-1   
 
ตารางที่ 4-1  รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 

เนื้อหา วัตถุประสงค ์

รูปแบบการ
เรียนรู้โดยใช้
ปัญหาเป็น

ฐาน 

โรงงานแห่งการเรียนรู ้

ระบบนิวเมติกส ์ ผู้เรียนสามารถเลือกใช้
อุปกรณ์ที่ช่วยแก้ปัญหา
ในระบบนิวเมติกส์ได้
อย่างถูกต้อง 

- ข้ันก าหนด
ปัญหา 
- ข้ันท าความ
เข้าใจกับ
ปัญหา 
- ข้ัน
ด าเนินการ
ศึกษาค้นคว้า 
- ข้ัน
สังเคราะห์
ความรู้ 
- ข้ันสรุปและ
ประเมินค่า
ของค าตอบ 
- ข้ันน าเสนอ
ประเมินผล
งาน 

 

 
ภาพที่ 4-2 ระบบนิวเมติกส ์

 
การต่อ
วงจรไฟฟ้าของ
ระบบอัตโนมัติ
กับโปรแกรมเม
เบิคอนโทรล
เลอร ์

ผู้เรียนสามารถเลือก
วิธีการต่อวงจรอินพุต
แบบคอมมอนเป็นบวก
หรือคอมมอนเป็นลบ
เพื่อช่วยแก้ปัญหา
วงจรไฟฟ้าระหว่าง
อุปกรณ์อินพุตกับ
โปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์ได้อย่าง
ถูกต้อง 
 

 
ภาพที่ 4-3 การต่อวงจรไฟฟ้า 
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ตารางที่ 4-1 (ต่อ)  รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา 
 

เนื้อหา วัตถุประสงค ์

รูปแบบการ
เรียนรู้โดยใช้
ปัญหาเป็น

ฐาน 

โรงงานแห่งการเรียนรู ้

การเขียน
โปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์
ควบคุมระบบ

อัตโนมัต ิ

ผู้เรียนสามารถใช้
วิธีการเขียน
โปรแกรมควบคุมการ
ท างานของเครื่องจักร
แบบเป็นล าดับข้ันตอน
เพื่อแก้ปญัหาการ
ท างานที่ไม่ถูกต้องของ
เครื่องจักร 

 

 

 
ภาพที่ 4-4 การเขียนโปรแกรม 

กลไกการท างาน ผู้เรียนสามารถเลือก
อุปกรณ์ เซ็นเซอร์ ที่
ช่วยแก้ปัญหาการ
ท างานของเครื่องจักร
ได้อย่างถูกต้อง 

  

 
ภาพที่ 4-5 ไกการท างาน 

 
การควบคุม
หุ่นยนต์ 

ผู้เรียนสามารถเลือก
วิธีการหยิบช้ินงานของ
หุ่นยนต์ที่ช่วยแก้ปัญหา
การหยบิช้ินงานไม่ให้
ตกระหว่างการท างาน
ได้อย่างถูกต้อง 
 

 
ภาพที่ 4-6 การควบคุมหุ่นยนต์ 
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             ชุดฝึกปฏิบัติการท างานของระบบอัตโนมัติ ประกอบไปด้วยการจ าลองระบบนิวเมติกส์ 
การจ าลองการต่อวงจรไฟฟ้า การจ าลองการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเม
เบิลคอนโทรลเลอร์ การจ าลองกลไกการท างาน การจ าลองการควบคุมหุ ่นยนต์ และการท างาน
ร่วมกันของระบบ แสดงดังภาพที่ 4-7 – 4-11   
 

 
 

ภาพที่ 4-7 จ าลองการท างานในเนื้อหา เรื่อง ระบบนิวเมตกิส์  
             ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองระบบนิวเมติกส์ ประกอบไปด้วย ถังเก็บลม ชุดบริการลม วาล์ว
ควบคุมทิศทางแบบโซลินอยวาล์ว วาล์วควบคุมอัตราการไหล กระบอกสูบสองทาง และ รีดสวิตช์  

 

 
 

ภาพที่ 4-8 จ าลองการท างานในเนื้อหา เรื่อง การต่อวงจรไฟฟ้า  
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             ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการต่อวงจรไฟฟ้า ประกอบไปด้วย ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองระบบ
นิวเมติกส์ โปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ สวิตช์ปุ่มกด ลิมิตสวิตช์ หรือหน้าสัมผัสของรีเลย์ พร๊อกซิ
มิตี้เซนเตอร์ หลอดไฟ 
 

 
 

ภาพที่ 4-9 จ าลองการท างานในเนื้อหา เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วย 
                    โปรแกรมเมเบลิคอนโทรลเลอร ์
 

             ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
คอนโทรลเลอร์ ประกอบไปด้วย ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองระบบนิวเมติกส์ ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการ
ต่อวงจรไฟฟ้า และอุปกรณ์คอมพิวเตอร์เพื่อใช้ในการเขียนโปรแกรม 
 

 

 
 

ภาพที่ 4-10 จ าลองการท างานในเนื้อหา เรื่อง กลไกการท างาน 
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             ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองกลไกการท างาน เป็นการน าทั ้ง 3 ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองมา
ท างานร่วมกันเพื่อดูกลไกการท างานของระบบอันโนมัติว่าถูกต้องตามที่ก าหนดในเงื่อนไขหรือไม่ 
ประกอบไปด้วย ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองระบบนิวเมติกส์ ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการต่อวงจรไฟฟ้ า 
ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์  
 

 
 

ภาพที่ 4-11 จ าลองการท างานในเนื้อหา เรื่อง การควบคุมหุน่ยนต์ และการท างานร่วมกันของระบบ 
 

             ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการควบคุมหุ่นยนต์ และการท างานร่วมกันของระบบ เป็นการน า
ชุดฝ ึกปฏิบ ัต ิการจ าลองทั ้งหมดมาท างานร่วมกันเพื ่อให้เก ิดเป็นระบบโรงงานอัตโนมัติข้ึน  
ประกอบไปด้วย ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองระบบนิวเมติกส์ ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการต่อวงจรไฟฟ้า              
ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ 
ชุดฝึกปฏิบัติการจ าลองกลไกการท างาน และได้ท าหุ่นยนต์มาท างานร่วมกันกับชุดฝึ กปฏิบัต ิการ
จ าลองทั้งหมด 
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4.2  ผลการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการ
เรียนรู้ท่ีพัฒนาขึ้น 
       4.2.1  ผลการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการ
เรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติ
ด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ โดยมีผลการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้  
 

ตารางที่ 4-2  ผลการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ของผู้เรียนแบบรายบุคคล 
 

ผู้เรียนคนท่ี 
คะแนนก่อนเรียน 

(20 คะแนน) 
คะแนนหลังเรียน 

(20 คะแนน) 
1 7 10 
2 13 18 
3 12 18 
4 8 15 
5 10 12 
6 11 17 
7 12 17 
8 9 16 
9 11 18 
10 10 17 
11 11 18 
12 10 16 
13 9 17 
14 11 17 
15 8 16 
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                การวิจัยในครั้งนี้มุ่งเน้นการวิเคราะห์รูปแบบการเรียนรู้ที่ใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน  
ที่มีต่อผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนของกลุ่มตัวอย่างจ านวน 15 คน เนื่องจากจ านวนตัวอย่างมีข้อจ ากัด  
จึงเลือกใช้การวิเคราะห์ข้อมูลด้วยวิธีวิลคอกซัน (Wilcoxon Signed Ranks Test) ซึ่งเป็นเทคนิคทาง
สถิติที่เหมาะสมส าหรับกลุ่มตัวอย่างขนาดเล็ก และน าเสนอผลลัพธ์ในตารางที่ 4-3 
 

ตารางที่ 4-3  ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติด้วยวิธีวิลคอกซัน (Wilcoxon Signed Ranks Test) 
 

การทดสอบ N คะแนนเต็ม �̅� S.D z 
 
p 
 

ก่อนเรียน 15 20 10.13 
 

1.68 
 

3.430* .001 

หลงัเรียน 15 20 16.13 
 

2.29 
 

                ผลการวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติด้วยวิธีวิลคอกซัน ตามที่แสดงในตารางที่ 4-3 พบว่ามี
คะแนนเฉลี่ยหลังเรียน (Posttest) สูงกว่าคะแนนเฉลี่ยก่อนเรียน (Pretest) อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ
ที่ .05 
                จากผลการวิจัยสามารถสรุปได้ว่ารูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐาน
ส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษาที่พัฒนาขึ้นมีผลท าให้คะแนนการทดสอบหลังเรียน (Posttest) เพิ่มขึ้น
อย่างมีนัยส าคัญเมื่อเปรียบเทียบกับคะแนนก่อนเรียน (Pretest) แสดงให้เห็นว่ารูปแบบการเรียนรู้ที่
ได้รับการพัฒนาและน ามาทดลองใช้สามารถส่งเสริมความส าเร็จทางการเรียนของผู้เรียนได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ผลลัพธ์นี้เป็นหลักฐานที่ยืนยันว่าการใช้รูปแบบการเรียนรู้ที่ได้รับการออกแบบมาอย่าง
เหมาะสมสามารถช่วยพัฒนาผลสัมฤทธ์ทางการเรยีนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรยีน เรื่องการควบคุมระบบ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ อย่างมีประสิทธิผล 
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4.3  ผลการประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนท่ีเรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้ท่ีพัฒนาขึ้น 
      4.3.1  ผลการประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนในช้ันเรียนต่อรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาใน
โรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
คอนโทรลเลอร์ พบว่ามีระดับการประเมินอยู่ในเกณฑ์ดีมาก ตามที่แสดงในตารางที่ 4-4 
 
ตารางที่ 4-4 ผลการประเมินการมีส่วนร่วมในช้ันเรียนของผู้เรียนที่มีต่อรูปแบบการเรียนรู้ 

ค าถามในการประเมนิ 
ค่าเฉลีย่ 

X 

ส่วน 
เบี่ยงเบน 
มาตรฐาน 

SD 

การแปลผล 

การมีส่วนร่วมด้านพฤติกรรม (Behavioral Engagement) 

1. ผูเ้รียนมีส่วนร่วมในการท างานของกจิกรรมแบบกลุม่ 4.87 0.35 
เห็นด้วยมาก

ที่สุด 
2. ผูเ้รียนมีส่วนร่วมในการก าหนดงานและโต้แย้งในการ
ปฏิบัติภาระกจิ 

4.27 0.46 เห็นด้วยมาก 

3. ผูเ้รียนคิดว่าสภาพแวดล้อมไม่เป็นอุปสรรคในการเรยีนรู้ 4.00 0.38 เห็นด้วยมาก 
การมีส่วนร่วมด้านปญัญา (Cognitive Engagement) 
4. ผู้เรียนคิดว่ารปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงาน
เป็นฐานสามารถพฒันากระบวนการคิดและการท างานของ
ตัวเองได ้

4.13 0.64 เห็นด้วยมาก 

5. เมือ่ผูเ้รียนไม่แน่ใจในบางสิ่ง มกัจะปรกึษาครูผูส้อน 4.53 0.52 
เห็นด้วยมาก

ที่สุด 
6. เมือ่ผูเ้รียนมีปญัหาเกิดข้ึน จะพยายามหาวิธีการ
แก้ปัญหาด้วยตัวเอง 

3.67 0.49 เห็นด้วยมาก 

7. ผูเ้รียนมักจะมีการวางแผนการปฏิบัติงานเสมอ 3.93 0.80 เห็นด้วยมาก 
การมีส่วนร่วมด้านอารมณ์ (Emotional Engagement) 
8. ผูเ้รียนสามารถประยุกต์ใช้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้
ปัญหาในโรงงานเป็นฐานในชีวิตประจ าวันได้ 

4.07 0.88 เห็นด้วยมาก 

9. ผูเ้รียนรู้สกึว่ารูปแบบการเรียนรูโ้ดยใช้ปัญหาในโรงงาน
เป็นฐาน เป็นความท้าทายของตัวเอง 

4.06 0.51 
เห็นด้วยมาก

ที่สุด 
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10. ผูเ้รียนชอบรปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงาน
เป็นฐาน 

4.20 0.56 เห็นด้วยมาก 

11. ผูเ้รียนคิดว่ารปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงาน
เป็นฐานไมเ่พียงแต่ท าให้มีความรู้แต ่ยังท าให้สนกุอีกด้วย 

4.13 0.64 เห็นด้วยมาก 

รวม 4.25 0.68 เห็นด้วยมาก 
 
      ตารางที่ 4-4 พบว่าผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับ
นักศึกษาอาชีวศึกษา เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ มีค่าเฉลี่ย  
เท่ากับ 4.25 ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.68 อยู่ในระดับดีมาก 
 
      4.3.2   ผลการสัมภาษณ์ผู้เข้าร่วมกิจกรรม ผู้วิจัยได้ด าเนินการเก็บข้อมูลเชิงคุณภาพ เพื่อแสดง
รายละเอียดความคิดเห็นของผู้เรียน โดยการสัมภาษณ์ความรู้สึกที่มีต่อรูปแบบการเรยีนรู้โดยใช้ปัญหา
ในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิล
คอนโทรลเลอร์ จ านวน 5 คน ด้วยการลุ่มเลือกผู้เรยีนที่มีความสนใจมากที่สุดในการจดักิจกรรม แสดง
ดังตารางที่ 4-5 
 

ตารางที่ 4-5 ผลการสมัภาษณ์ผู้เข้าร่วมกจิกรรม 
ผู้เรียนคนที ่ ผลการสัมภาษณ์ 

1 สนุกกบัการเรียน มกีิจกรรมใหท้ า และสามารถแกป้ัญหาที่เกิดข้ึนได้ 
2 ได้ลงมือท า และแก้ปญัหาได้ถูกตามจุดทีเ่กิดปญัหา 
3 สนุก แต่เวลามีนอ้ย ท าให้ต้องรีบในการท ากิจกรรม 
4 ได้ร่วมมือท างานกับเพื่อน ๆ ภายในห้อง และแก้ปญัหาร่วมกัน 
5 ได้ใช้ความคิดเห็นของตัวเองมาร่วมแก้ปญัหากบัคนอื่น แต่มเีวลามีน้อย 

 
              จากตารางที่ 4-5 จากผลการวิจัยสามารถสรุปได้ว่า ผู้เรียนมีทัศนคติที่สอดคล้องกับการ
จัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษาอาชีวศึกษา เรื่อง การควบคุมระบบ
อัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ นอกจากนี้ ผู้เรียนยังมีความเห็นว่าการจัดการเรียนรู้ใน
รูปแบบดังกล่าวส่งผลต่อการพัฒนาความรู้ ทักษะ และการท างานเป็นทีมอย่างมีประสิทธิภาพ 
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บทที่ 5 
สรุปผล อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

     การวิจัยเรื่อง การพัฒนารูปแบบการเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษา
อาชีวศึกษา เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ มีเนื้อหาการเรียนรู้ 
ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียนโปรแกรม กลไกการท างาน การควบคุมหุ่นยนต์ 
และการท างานร่วมกันของระบบ กลุ่มตัวอย่างใช้ผูเเรียน ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง (ปวส.) 
ของวิทยาลัยการอาชีพบางปะกง ที ่เลือกมาด้วยวิธีการแบบเจาะจง  (Purposive Sampling) 
จ านวน 15 คน รูปแบบของการวิจัย ในครั้งนี้เป็นการวิจัยเชิงกึ ่งทดลอง (Quasi-Experimental 
Design) แบบแผนการวิจัยเป็นประเภททการทดสอบวัดผลก่อน และ หลังการทดลอง แบบกลุ่มเดียว 
(One Group Pretest - Posttest Design) ใช้วิธีการประเมินทักษะการแก้ปัญหาของผู ้เรียน 
Normalized Gain และ วิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติด้วยวิธีวิลคอกซัน (Wilcoxon Signed Ranks Test) 
มาใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูล ซึ่งผลการวิจัยสามารถสรุป อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ  ได้ตามล าดับ
ดังต่อไปนี ้
 
5.1  สรุปผลการวิจัย 
      5.1.1  วัตถุประสงค์ข้อที่ 1 เพื่อพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับ
นักศึกษาอาชีวศึกษา ผู้วิจัยได้น ารูปแบบการจัดการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาเป็นฐาน ซึ่งประกอบไปดว้ย 
1). ก าหนดปัญหา 2). ท าความเข้าใจเกี่ยวกับปัญหา 3). ด าเนินการศึกษาค้นคว้า 4). สังเคราะห์
ความรู้ 5). สรุปและประเมินค่าของค าตอบ 6). น าเสนอและประเมินผลงาน น ามาใช้ร่วมกับรูปแบบ
การเรียนโรงงานแห่งการเรียนรู้ เรื่อง การควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์
ในรายวิชาระบบโรงงานอัตโนมัติ มีเนื้อหาการเรียนรู้ ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การ
เขียนโปรแกรม กลไกการท างาน การควบคุมหุ่นยนต์ และการท างานร่วมกันของระบบ ผลจากการใช้
รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานกับกลุ่มเป้าหมาย พบว่าผู้เรียนสามารถแก้ปัญหาที่
เกิดข้ึนในโรงงานได้ตามวัตถุประสงค์ที่ถูกก าหนดไว้ได้อย่างถูกต้อง 
      5.1.2  วัตถุประสงค์ข้อที่ 2 เพื่อประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรยีนรู้การแก้ปัญหาของผูเ้รียนที่เรยีน
ด้วยรูปแบบการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น ผู้วิจัยท าการประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหา  
ก่อนเรียนและหลังเรียนของผู้เรียน จ านวน 15 คน ด้วยการวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติ วิธีวิลคอกซัน 
ตามที่แสดงในตารางที่ 4-3 พบว่ามีความแตกต่างอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติระหว่างคะแนนก่อนเรียน 
(Pretest) และหลังเรียน (Posttest) โดยคะแนน Posttest สูงกว่าคะแนน Pretest ทั้งนี้ ค่า Z-
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statistic เท่ากับ 3.430 และค่า p-value เท่ากับ 0.001 ซึ่งต ่ากว่าระดับนัยส าคัญทางสถิติที่ก าหนด
ไว้ที่ 0.05 
      5.1.2  วัตถุประสงค์ข้อที่ 3 เพื่อประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรียนรู้  
ที่พัฒนาข้ึน พบว่าผู้เรียนที่เรียนด้วยรูปแบบการเรยีนรูโ้ดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษา
อาชีวศึกษา เรื่องการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ มีค่าเฉลี่ย  เท่ากับ 
4.25 ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.68 อยู่ในระดับดีมาก  
 

5.2  อภิปรายผล 
      งานวิจัยนี้ เป็นการพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษา
อาชีวศึกษา พบว่าเนื้อหาการเรียนรู้ที่น ามาใช้ ได้แก่ ระบบนิวเมติกส์ การต่อวงจรไฟฟ้า การเขียน
โปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบิลคอนโทรลเลอร์ กลไกการท างาน การควบคุม
หุ่นยนต์ และการท างานร่วมกันของระบบ ซึ่งทั้งหมดได้รับการออกแบบให้เชื่อมโยงกับบริบทของ
โรงงานอุตสาหกรรมจริง ท าให้ผู้เรียนสามารถเข้าใจและประยุกต์ใช้ความรู้ได้อย่างเป็นรูปธรรมมากข้ึน 
ผลการวิจัยครั้งนี้สอดคล้องกับงานวิจัยของ Duch et al. (2001) และ Barrows (1996) ซึ่งระบวุ่า
การเรียนรู ้โดยใช้ปัญหาเป็นฐานสามารถช่วยพัฒนาทักษะการคิดวิเคราะห์และการแก้ปัญหาได้ 
นอกจากนี้ ยังตรงกับแนวคิดของ Jorgensen (1995) และ Baena (2017) ที่กล่าวว่า Learning 
Factory สามารถช่วยให้นักศึกษาพัฒนาความรู้และทักษะที่จ าเป็นต่ออุตสาหกรรมยุคใหม่ได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ สามารถสรุปได้ว่ารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับนักศึกษา
อาชีวศึกษาที่พัฒนาขึ้นสามารถช่วยเพิ่มผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรู้และการมีส่วนร่วมของผู้เรียนได้
อย่างมีประสิทธิภาพ การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงสถิติยืนยันว่าการใช้รูปแบบการเรยีนรู้นี้มผีลต่อการพฒันา
ทักษะของผู้เรียนอย่างมีนัยส าคัญ ทั้งนี้ การวิจัยในอนาคตสามารถขยายขอบเขตไปยังกลุ่มตัวอย่างที่
ใหญ่ข้ึนหรือศึกษาแนวทางการน าไปใช้ในสาขาอื่น ๆ เพื่อเพิ่มความหลากหลายและประสิทธิภาพของ
การเรียนรู้ต่อไป 
 
5.3  ข้อเสนอแนะ 
      แม้ว่าผลลัพธ์ของการวิจัยจะสะท้อนใหเ้หน็ถึงประสทิธิภาพของรูปแบบการเรยีนรูท้ี่พัฒนาข้ึน แต่
ยังมีบางประเด็นที่สามารถปรับปรุงได้ ได้แก่ 
      5.3.1  การสนับสนุนเพิ่มเติมส าหรับผู้เรียนที่มีผลสัมฤทธ์ิต ่า ควรมีการสอนเสริมแบบรายบุคคล
โดยใช้กิจกรรมการเรียนรู้ที่ปรับให้เหมาะสมกบัความสามารถของผู้เรียน อาจรวมถึงการใช้แบบฝึกหัด
พิเศษ การให้ค าปรึกษาส่วนตัว และการใช้กลยุทธ์การสอนที่ช่วยส่งเสริมการเรียนรู้แบบเป็นข้ันตอน
เพื่อให้ผู้เรียนสามารถเข้าใจเนื้อหาได้ดียิ่งขึ้น 
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      5.3.2  การเพิ่มระยะเวลาของการทดลองใช้รูปแบบการเรียนรู้ การวิจัยเพิ่มเติมควรด าเนนิการ
โดยขยายระยะเวลาการทดลองใช้รูปแบบการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น เพื่อให้แน่ใจว่าผู้เรียนสามารถน า
ความรู้ไปประยุกต์ใช้ในระยะยาวได้ รวมถึงการติดตามผลระยะยาวเพื่อประเมินว่าความรู้และทักษะที่
ได้รับจากการเรียนรู้ยังคงส่งผลดีต่อไปหรือไม่ 
      5.3.3  การประยุกต์ใช้เทคโนโลยีเสริม ควรเพิ่มการใช้เทคโนโลยีเสริม เช่น ระบบจ าลองเสมือน
จริง (Virtual Reality: VR) หรือแพลตฟอร์มการเรียนรู้ออนไลน์ที่สามารถช่วยให้ผู้เรียนฝึกฝนทักษะ
และแก้ปัญหาในสภาพแวดล้อมที่ปลอดภัยและควบคุมได้ การใช้เทคโนโลยีเหล่านี้สามารถช่วยเพิ่ม
ความเข้าใจในเนื้อหาและลดข้อจ ากัดของการเรียนรู้แบบดั้งเดิม 
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ภาคผนวก ก 
 - รายนามผู้เช่ียวชาญ 
 - หนังสือขอความอนุเคราะหเ์ป็นผู้เช่ียวชาญ 

 - แบบประเมินความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤตกิรรมกับแบบทดสอบ 
   วัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนรูก้ารแกป้ัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ 
 - แบบประเมินการมสี่วนร่วมในกจิกรรมของผู้เรียนในช้ันเรียน 
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ภาพท่ี ก-1 หนังสือขอความอนุเคราะห์ ผู้ช่วยศาสตราจารย ์ดร.ทรงนคร การนา เป็นผูเ้ช่ียวชาญ 
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ภาพท่ี ก-2 หนังสือขอความอนุเคราะห์ ผู้ช่วยศาสตราจารยฤ์ทัย ประทมุทอง เป็นผู้เช่ียวชาญ 
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ภาพท่ี ก-3 หนังสือขอความอนุเคราะห์ นายภคพล ปิ่นแก้ว เป็นผูเ้ช่ียวชาญ 
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ภาพท่ี ก-4 หนังสือขอความอนุเคราะห์ นางสาวอรวรรยา วัตตะโร เป็นผู้เช่ียวชาญ 
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ภาพท่ี ก-5 หนังสือขอความอนุเคราะห์ นายเอกชัย ชูช่วย เป็นผูเ้ช่ียวชาญ 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ 

 
คำชี้แจง :   ขอให้ท่านผูเ้ช่ียวชาญพิจารณาข้อคำถามของแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนว่ามี
      ความสอดคล้องกับวัตถุประสงค์การสอนหรอืไม่ โดยทำเครื่องหมาย  ✓ ลงในช่องที่ตรง
      กับความคิดเห็นของท่าน พรอ้มทัง้เขียนข้อเสนอแนะที่เป็นประโยชน์ในการนำไป 
      พิจารณาปรับปรงุเครื่องมือต่อไป โดยมเีกณฑ์การประเมิน ดังนี้ 
  ให้คะแนน +1 หมายถึง แน่ใจว่าข้อสอบวัด วัตถุประสงค์การสอน 
  ให้คะแนน 0 หมายถึง ไม่แน่ใจว่าข้อสอบวัด วัตถุประสงค์การสอน 
  ให้คะแนน -1 หมายถึง แน่ใจว่าข้อสอบไม่วัด วัตถุประสงค์การสอน 
 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการ
เรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
1. ผู้เรียน
สามารถเลือกใช้
อุปกรณ์ที่ช่วย
แก้ปัญหาใน
ระบบนิวเมติกส์
ได้อย่างถูกต้อง 

1. อุปกรณ์ใดมหีน้าทีล่ดหรือเพิม่ความดันลม 
ก. Filter 
ข. Regulator 
ค. Lubricator 
ง. Gauge Pressure 

    

2. จากรูปข้อใดเป็นสัญลักษณ์ของวาล์ว 5/2 
ทำงานด้วยไฟฟ้าเคลื่อนที่กลับด้วยสริง 

ก.  

ข.  

ค.  

ง.  
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 
 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการ
เรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
1. ผู้เรียน
สามารถเลือกใช้
อุปกรณ์ที่ช่วย
แก้ปัญหาใน
ระบบนิวเมติกส์
ได้อย่างถูกต้อง 

3.ความดันลมอัดที่ใช้งานในระบบนิวแมติกส์
โดยทั่วไปใช้ความดันเท่าไร 
ก. 2 บาร์ 
ข. 4 บาร์ 
ค. 6 บาร์ 
ง. 15 บาร์ 
 

    

4. อุปกรณ์ Y1.3 คืออุปกรณ์ใด

 
ก. Pushbutton switch 
ข. Limit switch 
ค. Switch with roll 
ง. Solenoid 
 
 
 
 

    

 



 

 

 

64 
 

 
แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 
 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการ
เรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
2. ผู้เรียน
สามารถเลือก
วิธีการต่อวงจร
อินพุตแบบคอม
มอนเป็นบวก
หรือคอมมอน
เป็นลบเพื่อช่วย
แก้ปัญหา
วงจรไฟฟ้า
ระหว่างอปุกรณ์
อินพุตกับ
โปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์ได้
อย่างถูกต้อง 

5. หากมี Sensor ชนิด PNP จะสามารถต่อ
วงจรอินพุตกับโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์ได้อย่างไร 
ก. ต่อวงจรอินพุตแบบคอมมอนเป็นบวก 
ข. ต่อวงจรอินพุตแบบคอมมอนเป็นลบ 
ค. ต่อวงจรอินพุตแบบผสม 
ง. ต่อวงจรอินพุตได้ทั้ง 2 แบบ 
 

    

 

6. 
จากรปูควรเลือกต่อวงจรอินพุตแบบใด 
ก. ต่อวงจรอินพุตแบบคอมมอนเป็นลบ 
ข. ต่อวงจรอินพุตแบบคอมมอนเป็นบวก 
ค. ต่อวงจรอินพุตแบบผสม 
ง. ต่อวงจรอินพุตได้ทั้ง 2 แบบ 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 
 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการ
เรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
2. ผู้เรียน
สามารถเลือก
วิธีการต่อวงจร
อินพุตแบบคอม
มอนเป็นบวก
หรือคอมมอน
เป็นลบเพื่อช่วย
แก้ปัญหา
วงจรไฟฟ้า
ระหว่างอปุกรณ์
อินพุตกับ
โปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร์ได้
อย่างถูกต้อง 

7. ในกรณีที่เลือกใช้การต่อวงจรอินพุตแบบ
คอมมอนเป็นบวก ควรเลอืกวิธีการต่อใช้งาน 
Sensor แบบใด 
ก. Sink wiring 
ข. Source wiring 
ค. Parallel circuit 
ง. Series circuit 
 

    

8. ในกรณีที่อุปกรณ์อินพุตส่งสัญญาณเป็น
บวกออกมาจากตัวอุปกรณ์ ควรเลือกการต่อ
ใช้งานด้วยวิธีใด 
ก. Sink wiring 
ข. Source wiring 
ค. Parallel circuit 
ง. Series circuit 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
3. ผู้เรียนสามารถ
ใช้วิธีการเขียน
โปรแกรมควบคุม
การทำงานของ
เครื่องจักรแบบเป็น
ลำดับข้ันตอนเพื่อ
แก้ปัญหาการ
ทำงานที่ไม่ถูกต้อง
ของเครื่องจกัร 

9. หากเครื่องจกัรมีการทำงานแบบแยก
โหมดการทำงาน (Auto/Manual) ควร
เลือกวิธีการเขียนโปรแกรมควบคุมแบบใด 
ก. แบบลําดับข้ัน โดยใช้วิธี Shift Register 
ข. แบบลําดับข้ัน โดยใช้วิธี Set / Reset 
ค. แบบลําดับข้ัน ใช้วิธีการแยกโหมดการ
ทํางาน 
ง. ถูกทุกข้อ 
 

    

10. กรณีที่ต้องการสญัญาณจากอุปกรณ์
อินพุตแค่ช่วงแรกในขณะเริ่มทำงานควรใช้
คำสั่งใด 
ก. Normally Open Contact 
ข. Normally Closed Contact 
ค. Counter 
ง. Rising Pulse 
 

    

11. เมื่อต้องการแก้ไขโปรแกรมขณะ
เครื่องจักรกำลังทำงานควรเลือกโหมดใด 
ก. Read Mode 
ข. Write Mode 
ค. Monitor Mode 
ง. Monitor - Write Mode 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
3. ผู้เรียนสามารถ
ใช้วิธีการเขียน
โปรแกรมควบคุม
การทำงานของ
เครื่องจักรแบบเป็น
ลำดับข้ันตอนเพื่อ
แก้ปัญหาการ
ทำงานที่ไม่ถูกต้อง
ของเครื่องจกัร 
 

12. หากต้องการให้โปรแกรมสามารถเริม่
ทำงานใหม่ได้อกีครั้ง ควรเลือก RESET 
ส่วนใดของโปรแกรม 
ก. วงจรเริม่ต้น 
ข. วงจรทํางาน 
ค. วงจรสุดท้าย 
ง. ถูกทุกข้อ 
 
 

    

4. ผู้เรียนสามารถ
เลือกอุปกรณ์ 
เซ็นเซอร์ ที่ช่วย
แก้ปัญหาการ
ทำงานของ
เครื่องจักรได้อย่าง
ถูกต้อง 

13. หากต้องการตรวจจับวัตถุทีเ่ป็นโลหะ
ควรเลือกใช้เซนเซอร์ใด 
ก. capacitive proximity sensor 
ข. inductive proximity sensor 
ค. photoelectric proximity sensor 
ง. Pressure sensor 
 

    

14. กรณีเครื่องจักรต้องตรวจจับวัตถุที่เป็น 
โลหะ อโลหะ และพลาสติก ควรเลอืกใช้
เซนเซอร์ใด 
ก. capacitive proximity sensor 
ข. inductive proximity sensor 
ค. photoelectric proximity sensor 
ง. Pressure sensor 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
4. ผู้เรียนสามารถ
เลือกอุปกรณ์ 
เซ็นเซอร์ ที่ช่วย
แก้ปัญหาการ
ทำงานของ
เครื่องจักรได้อย่าง
ถูกต้อง 

15. เมื่อต้องการตรวจสอบสถานะการ
ทำงานของกระบอกสูบ (เข้าสุด – ออกสุด) 
ควรเลือกใช้อุปกรณ์ใดตรวจสอบ 
ก. Pressure sensor 
ข. Temperature Sensor 
ค. Emergency switch 
ง. Reed switch sensor 
 

    

16. เมือ่ PLC ต่อคอมมอนเป็นบวก ใน
กรณีที่ใช้ proximity sensor ควรเลือกใช้
เป็นชนิดใด 
ก. NPN 
ข. PNP 
ค. NO 
ง. NC 
 

    

5. ผู้เรียนสามารถ
เลือกวิธีการหยบิ
ช้ินงานของหุ่นยนต์
ที่ช่วยแก้ปัญหาการ
หยิบช้ินงานไม่ให้
ตกระหว่างการ
ทำงานได้อย่าง
ถูกต้อง 

17. เมื่อต้องการใหหุ้่นยนต์หยบิช้ินงาน
เคลื่อนทีเ่ป็นเส้นตรง ควรเลือกใช้คำสัง่ใด 
ก. MOVE L 
ข. MOVE J 
ค. MOVE C 
ง. SET,RESET 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
5. ผู้เรียนสามารถ
เลือกวิธีการหยบิ
ช้ินงานของหุ่นยนต์
ที่ช่วยแก้ปัญหาการ
หยิบช้ินงานไม่ให้
ตกระหว่างการ
ทำงานได้อย่าง
ถูกต้อง 

18. หุ่นยนต์หยิบจับช้ินงานด้วยระบบนิว
เมติกส์ไฟฟ้า ควรเลอืกใช้วาล์วชนิดใดที่
เหมาะสมที่สุดในการควบคุมการทำงาน 
ก. วาล์ว 5/2  
ข. วาล์ว 3/2 
ค. วาล์ว 2/2 
ง. วาล์ว 4/2 
 

    

19. ขณะหุ่นยนต์เข้าใกล้จุดหยิบช้ินงาน
ควรใช้คำสั่งใดก่อนจะหยิบช้ินงาน เพื่อ
ไม่ให้ระหว่างหยบิช้ินงานเกิดความ
ผิดพลาด 
ก. SET,RESET 
ข. MOVE L 
ค. TIMER 
ง. MOVE J 
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แบบประเมนิความสอดคล้องระหว่างวัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรมกับแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์

ทางการเรียนรู้การแก้ปัญหาของผู้เรียน วิชา ระบบโรงงานอัตโนมัติ (ต่อ) 

วัตถุประสงค์การ
สอน 

รายการแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียน 

น้ำหนัก 
ความ

สอดคล้อง ข้อเสนอแนะ 

-1 0 +1 
5. ผู้เรียนสามารถ
เลือกวิธีการหยบิ
ช้ินงานของหุ่นยนต์
ที่ช่วยแก้ปัญหาการ
หยิบช้ินงานไม่ให้
ตกระหว่างการ
ทำงานได้อย่าง
ถูกต้อง 

20. ขณะหุ่นยนต์หยิบช้ินงานควรเลือกใช้
ความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ตรง
กับข้อใด 
ก. 10 % 
ข. 20 % 
ค. 50 % 
ง. 100 % 
 

    

 
 

                                                                       ลงช่ือ........................................................  
                                                                             (                                       ) 
                                                                                           ผู้เช่ียวชาญ 
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แบบประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียน (Student engagement questionnaire) 

 เป็นแบบสอบถามความคิดเห็นของผู ้เรียนเกี่ยวกับการมีส่วนร่วมในรูปแบบการเร ียนร ู้ที่ 
พัฒนาข้ึน ประกอบด้วยคำถาม จำนวน 11 ข้อ เป็นแบบ 5 ระดับ (Likert scale) โดยให้ระดับคะแนน 
ดังต่อไปนี ้
 1    หมายถึง    ผู้เรียนเห็นด้วยน้อยที่สุด 
 2    หมายถึง    ผู้เรียนเห็นด้วยน้อย 
 3    หมายถึง    ผู้เรียนเห็นด้วยปานกลาง 
 4    หมายถึง    ผู้เรียนเห็นด้วยมาก 
 5    หมายถึง    ผู้เรียนเห็นด้วยมากที่สุด 

คำถามในการประเมนิ 
ระดับการมีส่วนร่วม 

1 2 3 4 5 
การมีส่วนร่วมด้านพฤติกรรม (Behavioral Engagement)      
1. ผูเ้รียนมีส่วนร่วมในการทำงานของกจิกรรมแบบกลุม่      
2. ผูเ้รียนมีส่วนร่วมในการกำหนดงานและโต้แย้งในการปฏิบัติ
ภาระกิจ 

     

3. ผูเ้รียนคิดว่าสภาพแวดล้อมไม่เป็นอุปสรรคในการเรยีนรู้      
การมีส่วนร่วมด้านปญัญา (Cognitive Engagement)      
4. ผู้เรียนคิดว่ารปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเปน็ฐาน
สามารถพฒันากระบวนการคิดและการทำงานของตัวเองได้ 

     

5. เมือ่ผูเ้รียนไม่แน่ใจในบางสิ่ง มกัจะปรกึษาครูผูส้อน      
6. เมือ่ผูเ้รียนมีปญัหาเกิดข้ึน จะพยายามหาวิธีการแก้ปญัหาด้วย
ตัวเอง 

     

7. ผูเ้รียนมักจะมีการวางแผนการปฏิบัติงานเสมอ      
การมีส่วนร่วมด้านอารมณ์ (Emotional Engagement)      
8. ผูเ้รียนสามารถประยุกต์ใช้รูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาใน
โรงงานเป็นฐานในชีวิตประจำวันได ้

     

9. ผูเ้รียนรู้สกึว่ารูปแบบการเรียนรูโ้ดยใช้ปัญหาในโรงงานเปน็
ฐาน เป็นความท้าทายของตัวเอง 

     

10. ผูเ้รียนชอบรปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเปน็
ฐาน 

     

11. ผูเ้รียนคิดว่ารปูแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็น
ฐานไม่เพียงแต่ทำให้มีความรู้แต ่ยังทำให้สนกุอีกด้วย 

     

รวม      
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ภาคผนวก ข 
 

 - หลักสูตรรายวิชาโรงงานอัตโนมัติ ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง 2567 
 - การวิเคราะหห์ัวข้อวิชาโรงงานอัตโนมัต ิ
 - การวิเคราะหห์น่วยการเรียนวิชาโรงงานอัตโนมัติ 
 - การวิเคราะหจ์ุดประสงค์งานการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบลิคอนโทรลเลอร์ 
 - ใบเนื้อหา 
 - แบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแกป้ัญหาของผู้เรียน 
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ภาพที่ ข-1 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง 2567 
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ภาพที่ ข-2 หลักสูตรรายวิชาโรงงานอัตโนมัติ ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง 2567 
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ตารางที่ ข-1 การวิเคราะหห์ัวข้อวิชาโรงงานอัตโนมัต ิ
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ตารางที่ ข-2 การวิเคราะหห์น่วยการเรียนวิชาโรงงานอัตโนมัติ 
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ตารางที่ ข-3 การวิเคราะหจ์ุดประสงค์งานการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร ์
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ตารางที่ ข-3 (ต่อ) การวิเคราะห์จุดประสงค์งานการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร ์
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ตารางที่ ข-4 ต่อ การวิเคราะหจ์ุดประสงค์งานการควบคุมระบบอัตโนมัติด้วยโปรแกรมเมเบลิ
คอนโทรลเลอร ์
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ใบเน้ือหา 

 
ภาพที่ ข-3 ลิงค์เอกสารใบเนื้อหา 

 

แบบประเมินผลสัมฤทธ์ทางการเรียนรู้ในการแก้ปัญหาของผู้เรียน 

 

 
ภาพที่ ข-4 ลิงค์แบบประเมินผลสัมฤทธ์ 
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ภาคผนวก  ค 

 
 -  หนังสือตอบรับบทความเผยแพร่ในการประชุมวิชาการระดับชาติ 
 -  เกียรติบัตรเข้าร่วมน าเสนอบทความทางวิชาการ 
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ภาพท่ี ค-1 หนังสือตอบรบับทความเผยแพร่ในการประชุมวิชาการระดบัชาติ 
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ภาพท่ี ค-2 เกียรติบัตรเข้าร่วมน าเสนอบทความทางวิชาการ 
 

 
 

ภาพท่ี ค-3 การน าเสนอผลงานการวิจัย การประชุมวิชาการระดบัชาติ พะเยาวิจัย 14 
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ภาพท่ี ค-4 การน าเสนอผลงานการวิจัย การประชุมวิชาการระดบัชาติ พะเยาวิจัย 14 
 

 
 

ภาพท่ี ค-5 การน าเสนอผลงานการวิจัย การประชุมวิชาการระดบัชาติ พะเยาวิจัย 14 
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ประวัติผู้เขียน 
 

ชื่อ  นายกษิดิศ  วุ่นบุญชู 
 

ชื่อการค้นคว้าอิสระ การพัฒนารูปแบบการเรียนรู้โดยใช้ปัญหาในโรงงานเป็นฐานส าหรับ
นักศึกษาอาชีวศึกษา 
 

สาขาวิชา  วิศวกรรมเครื่องกลศึกษา 
แขนงวิชาวิศวกรรมแมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ 
คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 
 

ประวัต ิ ปี พ.ศ 2564 - 2565 อาจารย์ประจ าแผนกเมคคาทรอนิกส์และ
หุ่นยนต์ วิทยาลัยเทคนิคพนมสารคาม จังหวัดฉะเชิงเทรา 
 
ปี พ.ศ 2565 -ปัจจุบัน อาจารย์ประจ าแผนกเมคคาทรอนิกส์และ
หุ่นยนต์ การอาชีพบางปะกง จังหวัดฉะเชิงเทรา 
 
 

 

 

https://www.kmutnb.ac.th/
https://www.kmutnb.ac.th/
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