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4.  ค าอธิบายรายวิชา 
Uวิชาแกน 
ERA11069  วิทยาศาสตร์ส าหรับวิศวกร            3(2-3-5) 
    (Sciences for Engineers)       

หลักการพ้ืนฐานทางกลศาสตร์ การวัดทางวิศวกรรม แรง งาน และก าลัง พลังงานศักย์และ
พลังงานจลน์ พลศาสตร์ของแรง โมเมนตัม และการเคลื่อนที่ของวัตถุแข็งเกร็ง หลักการพ้ืนฐานของความร้อน
และอุณหพลศาสตร์ กลศาสตร์ของไหลเบื้องต้น สมดุลเคมี คุณสมบัติของธาตุในตารางธาตุ กรด-เบส และ
หลักการเคมีไฟฟ้าที่เก่ียวข้องกับงานวิศวกรรม 

 
EGR11467  คณิตศาสตร์วิศวกรรม 1                   3(3-0-6) 

(Engineering Mathematics 1)      
ตรีโกณมิติและการประยุกต์เวกเตอร์ในสองและสามมิติ พีชคณิตของเวคเตอร์ ระบบเวกเตอร์

ของเส้นตรง ระนาบ และพ้ืนผิวในปริภูมิสามมิติ ลิมิตและความต่อเนื่อง อนุพันธ์และการประยุกต์ใช้อนุพันธ์ 
ปริพันธ์และการประยุกต์ใช้ปริพันธ์ ค่าเฉลี่ยของฟังก์ชัน เทคนิคการหาปริพันธ์ การหาปริพันธ์ตามเส้น การหา
ปริพันธ์ไม่ตรงแบบ  

 
EGR12167  เขียนแบบวิศวกรรม              3(2-3-5) 

(Engineering Drawing)  
  การเขียนตัวอักษร การฉายภาพออโธกราฟฟิก การเขียนภาพออโธกราฟฟิก การเขียน

ภาพพิกตอเรียล หลักการให้ขนาดและความเผื่อ การใช้วิวช่วย ภาพคลี่และภาพพับ การเขียนภาพตัด การ
เขียนแบบภาพแยกชิ้น และภาพประกอบ การสเก็ทซ์แบบร่าง การใช้คอมพิวเตอร์ช่วยในการเขียนแบบ
เบื้องต้น มาตรฐานแบบวิศวกรรมในงานอุตสาหกรรม 
 
EGR22367  โปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวิศวกร          3(2-3-5) 
    (Computer Programming for Engineers) 
    แนวคิดของคอมพิวเตอร์ ส่วนประกอบของคอมพิวเตอร์ การปฏิสัมพันธ์ระหว่างฮาร์ดแวร์
และซอฟต์แวร์ การโปรแกรมภาษาปัจจุบัน ปฏิบัติการการโปรแกรม หลักการระบบอัตโนมัติและเทคโนโลยี
ดิจิทัลสมัยใหม่ในงานวิศวกรรม 
 
EGR22467  วัสดุวิศวกรรม               3(3-0-6) 
    (Engineering Materials)    
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ความสัมพันธ์ระหว่างโครงสร้าง คุณสมบัติ กระบวนการผลิต และการใช้งานของประเภท
วัสดุหลักที่ถูกใช้ทางวิศวกรรม เช่น โลหะ พลาสติก โพลีเมอร์ เซรามิกส์ วัสดุผสม แอสฟัลต์ ไม้ และคอนกรีต 
การทดสอบและความหมายของคุณสมบัติทางกลของวัสดุ การเสื่อมสภาพของวัสดุ เทคโนโลยีวัสดุสมัยใหม่ใน
งานวิศวกรรม 
 
EGR22567  กลศาสตร์วิศวกรรม               3(3-0-6) 
    (Engineering Mechanics)  
    ระบบแรง สมดุลของระบบแรงบนอนุภาคและวัตถุแข็งเกร็ง การวิเคราะห์โครงสร้างอย่างง่าย 
พลศาสตร์เบื้องต้น กฏการเคลื่อนที่ของนิวตัน จลนศาสตร์ และ จลนพลศาสตร์ ของอนุภาคและวัตถุแข็งเกร็ง 
งานและพลังงาน อิมพัลส์และโมเมนตัม 
 
Uวิชาเอกบังคับ 
EEG13567  วงจรไฟฟ้าเบื้องต้น              2(2-0-4) 

(Fundamental of Electrical Circuits) 
ระบบการผลิตและการส่งจ่ายก าลังไฟฟ้าของประเทศไทย ระบบการจ าหน่ายไฟฟ้าของ

หน่วยงานการไฟฟ้าประเทศไทย องค์ประกอบวงจรไฟฟ้า กฎของโอห์ม วงจรไฟฟ้ากระแสตรง วงจรแบ่ง
แรงดันและวงจรแบ่งกระแส กฎของเคอร์ชอฟฟ์ จ านวนเชิงซ้อน สัญญาณไซนูซอยด์และเฟสเซอร์ วงจรไฟฟ้า
กระแสสลับ ระบบไฟฟ้าสามเฟสเบื้องต้น ก าลังงานทางไฟฟ้า 
 
ERA13069  หลักการหุ่นยนต์อัจฉริยะและระบบอัตโนมัติ        3)3-0-6(  
    (Principles of Intelligent Robotics and Automation)  

หลักการพ้ืนฐานและการบูรณาการปัญญาประดิษฐ์กับระบบหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 
โครงสร้างและกลไกหุ่นยนต์ ระบบรับรู้ด้วยเซนเซอร์อัจฉริยะ การเคลื่อนที่และการตัดสินใจของหุ่นยนต์ 
สถาปัตยกรรมของระบบควบคุมอัตโนมัติ การประมวลผลข้อมูลและการเรียนรู้ของเครื่องจักรเพ่ือเพ่ิมประสิทธิ
ภาพและสร้างความยืดหยุ่นในกระบวนการผลิต กรณีศึกษาการประยุกต์ใช้งานในภาคอุตสาหกรรม และ
มาตรฐานความปลอดภัยที่เก่ียวข้อง 
 
ERA22169  อิเล็กทรอนิกส์ดิจิทัลและแอนะล็อก          2(2- 0- 4) 
    (Digital and Analog Electronics)  

คุณสมบัติและการประยุกต์ใช้อุปกรณ์สารกึ่งตัวน า ไดโอด ทรานซิสเตอร์ และออปแอมป์ 
พีชคณิตแบบบูลและลอจิกเกตพ้ืนฐาน การวิเคราะห์และออกแบบวงจรขยายสัญญาณและวงจรกรองสัญญาณ
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แอนะล็อก การออกแบบวงจรคอมบิเนชันและวงจรซีเควนเชียล การวิเคราะห์สัญญาณดิจิทัลและแผนภาพ
เวลา หลักการแปลงสัญญาณระหว่างแอนะล็อกและดิจิทัล วงจรเชื่อมต่อส าหรับระบบควบคุมและหุ่นยนต์ 
 
 
ERA22269  ปฏิบัติการอิเล็กทรอนิกส์แอนะล็อกและดิจิทัล        1(0-3-1) 
    (Analog and Digital Electronics Laboratory) 

วิชาบังคับก่อนหรือลงร่วม ERA22169 อิเล็กทรอนิกส์ดิจิทัลและแอนะล็อก 
หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   

 การทดสอบคุณสมบัติของไดโอด ทรานซิสเตอร์ และออปแอมป์ การประกอบและวัดผล
วงจรขยายสัญญาณและวงจรกรองสัญญาณแอนะล็อก การทดลองลอจิกเกตและการออกแบบวงจรคอมบิ
เนชัน การสร้างและทดสอบวงจรซีเควนเชียลพ้ืนฐาน วงจรนับ และวงจรชิฟต์รีจิสเตอร์ การวัดและวิเคราะห์
สัญญาณด้วยออสซิลโลสโคปและลอจิกอะนาไลเซอร์ การออกแบบและสร้างวงจรเชื่อมต่อส าหรับประยุกต์ใช้
งาน 
ERA22369  ระบบสมองกลอัจฉริยะอุตสาหกรรม           3(2-3-5) 
    (Embedded Intelligence in Industrial Systems) 

 วิชาบังคับก่อน: EGR22367 โปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวิศวกร 
 หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา    
สถาปัตยกรรมและการเขียนโปรแกรมส าหรับระบบสมองกลฝังตัวในอุตสาหกรรม การ

เชื่อมต่ออุปกรณ์อินพุตและเอาต์พุต การออกแบบระบบควบคุมอัตโนมัติแบบรวมศูนย์และแบบกระจาย การ
ควบคุมการท างานผ่านเครือข่ายอุตสาหกรรม การประยุกต์ใช้งานส าหรับระบบซับซ้อน การจัดการอินพุต
หลายช่องสัญญาณ การควบคุมมอเตอร์ การวิเคราะห์ข้อดีข้อเสียและเกณฑ์การเลือกระบบสมองกลฝังตัว
ส าหรับงานอุตสาหกรรม 

 
ERA22469  อินเตอร์เฟสและการสื่อสารเครือข่าย          3(3-0-6) 

(Interfacing and Communication Networks) 
    บังคับก่อนหรือลงร่วม ERA22169 อิเล็กทรอนิกส์ดิจิทัลและแอนะล็อก 
    หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   

หลักการอินเตอร์เฟสอุปกรณ์อินพุตและเอาต์พุต การเชื่อมต่อด้วยสัญญาณแรงดันและ
กระแส วงจรป้องกันแรงดัน โปรโตคอลการสื่อสารข้อมูลมาตรฐานอุตสาหกรรม Modbus และ CAN bus 
สถาปัตยกรรมเครือข่ายการสื่อสารแบบมีสายและไร้สาย โปรโตคอล MQTT ส าหรับระบบอินเทอร์เน็ตของ
สรรพสิ่งในอุตสาหกรรม (IIoT) และหลักการความปลอดภัยบนเครือข่าย 
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ERA22569  เทคโนโลยีเซนเซอร์และอิเล็กทรอนิกส์อัจฉริยะ        3(3-0-6) 
(Sensor Technology and Smart Electronics) 
บังคับก่อนหรือลงร่วม ERA22169 อิเล็กทรอนิกส์ดิจิทัลและแอนะล็อก 

                    หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
หลักการตรวจรู้ด้วยเทคโนโลยีเซนเซอร์ การตรวจวัดการแปลงข้อมูลทางกายภาพเป็น

สัญญาณอิเล็กทรอนิกส์ รูปแบบและประเภทของเซนเซอร์  กระบวนการประมวลผลข้อมูลด้วยสมองกล
อิเล็กทรอนิกส์ วงจรอิเล็กทรอนิกส์แรงดันต่ า ระบบสื่อสารข้อมูลเซนเซอร์แบบโครงข่ายและแบบแยกส่วน 
ระบบแจ้งเตือนและแสดงผลข้อมูล การประยุกต์เทคโนโลยีเซนเซอร์และอิเล็กทรอนิกส์อัจฉริยะในหุ่นยนต์และ
ระบบอัตโนมัติ 
 
ERA23169  การออกแบบหุ่นยนต์และกลไก            3(3-0-6) 
    (Robot Mechanism Design)  

 หลักการออกแบบเชิงกลส าหรับหุ่นยนต์ การวิเคราะห์และการสังเคราะห์กลไก การออกแบบ
ชิ้นส่วนเครื่องกลด้วยคอมพิวเตอร์ การจ าลองการเคลื่อนที่และการประกอบชิ้นส่วน ระบบส่งก าลังและชุด
ขับเคลื่อน จลนศาสตร์และรูปแบบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ การสร้างแบบจ าลองสามมิติและการสร้างต้น
แบบอย่างรวดเร็วด้วยเครื่องพิมพ์สามมิติ 

 
ERA25069  โปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวิทยาศาสตร์ข้อมูลและปัญญาประดิษฐ์  3(2-3-5) 
    (Computer Programming for Data Science and AI) 

 หลักการเขียนโปรแกรมส าหรับวิทยาศาสตร์ข้อมูลและปัญญาประดิษฐ์ กระบวนการจัดการ
ข้อมูล การโหลด การท าความสะอาด และการแปลงโครงสร้างข้อมูล การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงส ารวจ การสร้าง
แบบจ าลองการเรียนรู้ของเครื่องจักร เทคนิคการแสดงผลข้อมูลด้วยภาพ  

 
ERA32669  การผสมผสานระบบ              3(3-0-6) 
    (System Integration) 

 หลักการและสถาปัตยกรรมของการผสมผสานระบบ การวิเคราะห์และการเชื่อมต่อระบบ
ย่อยทางอุตสาหกรรม: ระบบหุ่นยนต์ ระบบควบคุมอัตโนมัติ และระบบตรวจรู้ การจัดการอินเตอร์เฟสและ
โปรโตคอลการสื่อสารที่แตกต่างกัน สถาปัตยกรรมการประมวลผลแบบรวมศูนย์และแบบกระจาย การเชื่อมต่อ
ผ่านเครือข่ายอุตสาหกรรมและคลาวด์คอมพิวติ้ง กรณีศึกษาและแนวปฏิบัติที่ดีที่สุดในการผสมผสานระบบ
ส าหรับภาคอุตสาหกรรม 
 
ERA32869  สัมมนาเทคโนโลยีอัตโนมัติและหุ่นยนต์อัจฉริยะ       3(3-0-6) 
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    (Seminar on Automation Technology and Intelligent Robots) 
 ศึกษาความรู้และแนวโน้มเทคโนโลยีอัตโนมัติและหุ่นยนต์อัจฉริยะ ทั้งด้านฮาร์ดแวร์และ

ซอฟต์แวร์ รวมถึงระบบควบคุม เซนเซอร์ ปัญญาประดิษฐ์ ระบบการผลิตอัตโนมัติ และการประยุกต์ใช้ใน
อุตสาหกรรมสมัยใหม่ ฝึกวิเคราะห์ วิจารณ์ และสังเคราะห์ข้อมูลจากกรณีศึกษาและงานวิจัย จัดท ารายงาน
และน าเสนอผลงานในรูปแบบสัมมนา ส่งเสริมการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น การท างานเป็นทีม และการบูรณา
การความรู้ข้ามสาขา  
 
ERA33169   ระบบควบคุมหุ่นยนต์              3(3-0-6) 

(Robot Control System) 
 หลักการควบคุมแบบป้อนกลับส าหรับหุ่นยนต์ จลนศาสตร์และพลศาสตร์การเคลื่อนที่ของ

หุ่นยนต์ การสร้างแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ ระบบควบคุมการขับเคลื่อนด้วยไฟฟ้า การควบคุมต าแหน่ง 
ความเร็ว และแรงบิด เทคนิคการควบคุมแบบพีไอดี (PID) ฟัซซีลอจิก (Fuzzy Logic) และการควบคุมแบบ
ไฮบริด (Hybrid Control) การประยุกต์ใช้กับหุ่นยนต์แบบยึดติดและแบบเคลื่อนที่ในอุตสาหกรรม 
 
ERA33269  ระบบอัตโนมัติและอุตสาหกรรมประยุกต์         3(2-3-5) 

(Automation and Industrial Application) 
พ้ืนฐานระบบอัตโนมัติ กระบวนการท างานของระบบประมวลผล การพัฒนาโปรแกรม

คอมพิวเตอร์ส าหรับการตรวจสอบสถานะการท างานของเครื่องจักรและอุปกรณ์ตรวจรู้ต่างๆ การควบคุม
หุ่นยนต์แบบเคลื่อนที่และแบบยึดติดพ้ืนที่ท างาน การประมวลผล การรับส่งข้อมูลและแสดงผลข้อมูล การ
ท างานร่วมกับอุปกรณ์อ่ืนๆ เช่น สายพานล าเลียง เครื่องจักร เป็นต้น การท างานร่วมหุ่นยนต์ประสาน 
กระบวนการวิเคราะห์ข้อมูล การประยุกต์ใช้งานในกระบวนการผลิตของภาคอุตสาหกรรมสมัยใหม่ 
 
ERA33369   การปฏิสัมพันธ์ประสานเครื่องจักร           3(3-0-6) 
    (Machine Interaction) 

หลักการพ้ืนฐานของการปฏิสัมพันธ์ระหว่างมนุษย์และเครื่องจักร รูปแบบการรับรู้ข้อมูลทาง
กายภาพผ่านเซนเซอร์แบบสัมผัสและไร้สัมผัส การประมวลผลและการจ าแนกข้อมูลจากเซนเซอร์เพ่ือการ
ตีความเจตนาของผู้ใช้ การออกแบบรูปแบบการปฏิสัมพันธ์ส าหรับควบคุมเครื่องจักรและหุ่นยนต์ ก าร
ประยุกต์ใช้งาน HMI ในระบบอุตสาหกรรม และหลักการออกแบบส่วนต่อประสานกับผู้ใช้  
 
ERA33469   ระบบจักรกลอัจฉริยะ              3(3-0-6) 

(Intelligent Machine System)   



38 

 

    สถาปัตยกรรมและการควบคุมขั้นสูงส าหรับระบบจักรกลอัจฉริยะ เทคโนโลยีเซนเซอร์หลาย
มิติ การรู้จ าเสียง การประมวลผลบนระบบสมองกลฝังตัวและคอมพิวเตอร์ การผสมผสานการท างานกับ
อุปกรณ์ต่อพ่วง แขนกล สายพานล าเลียง และหุ่นยนต์เคลื่อนที่ อัลกอริทึมปัญญาประดิษฐ์เพ่ือการรับรู้ การ
วางแผน และการตัดสินใจของเครื่องจักร 
 
 
ERA33669  หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ             3(3-0-6) 

(Autonomous Mobile Robot) 
วิชาบังคับก่อนหรือลงร่วม : ERA23169 การออกแบบหุ่นยนต์และกลไก 
หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
หลักการออกแบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ จลนศาสตร์และพลศาสตร์การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

ระบบขับเคลื่อนและกลไกทางกล ระบบเซนเซอร์เพ่ือการน าทางและการรับรู้สภาพแวดล้อม สถาปัตยกรรม
ระบบควบคุมแบบฝังตัว การจัดการพลังงานและแบตเตอรี่ อัลกอริทึมการสร้างแผนที่และการประมาณ
ต าแหน่งในขณะเดียวกัน (SLAM) การพัฒนาโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ (ROS) 
 
ERA33869   อัลกอริทึมหุ่นยนต์               3(3-0-6) 

(Robot Algorithms) 
วิชาบังคับก่อนหรือลงร่วม : ERA33169 ระบบควบคุมหุ่นยนต์ 
หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
กระบวนทัศน์การรับรู้ -การวางแผน-การกระท า (Sense-Plan-Act Paradigm) ส าหรับ

หุ่นยนต์ อัลกอริทึมการค้นหาและการวางแผนเส้นทาง อัลกอริทึม Dijkstra และ A* (เอสตาร์) โครงสร้างข้อมูล
พ้ืนฐานส าหรับหุ่นยนต์ หลักการของฐานความรู้ (Knowledge Base) การให้เหตุผลด้วยฟัซซีลอจิก (Fuzzy 
Logic) และเทคนิคการจับคู่ข้อมูล (Data Matching) การประยุกต์ใช้อัลกอริทึมส าหรับแก้ปัญหาในงาน
หุ่นยนต์ 

 
วิชาเฉพาะด้านU  กลุ่มรายวิชาระบบปัญญาประดิษฐ์หุ่นยนต์ 
 
ERA25169   การเรียนรู้ของเครื่องจักรและปัญญาประดิษฐ์         3(3-0-6) 

(Machine Learning and Artificial Intelligence) 
วิชาบังคับก่อน: ERA25069 โปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าหรับวิทยาศาสตร์ข้อมูลและ
ปัญญาประดิษฐ์ หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
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 หลักการพ้ืนฐานของปัญญาประดิษฐ์และการเรียนรู้ของเครื่องจักร กระบวนทัศน์การเรียนรู้
แบบมีผู้สอน (Supervised Learning) แบบไม่มีผู้สอน (Unsupervised Learning) และแบบเสริมก าลัง 
(Reinforcement Learning)  โครงข่ายประสาทเทียมและหลักการเรียนรู้ เชิ งลึก ( Deep Learning) 
สถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (CNN) แบบเวียนซ้ า (RNN) และแบบปฏิปักษ์ (GAN) 
กระบวนการสร้างและประเมินผลโมเดล 

 
 
 

ERA25369   คอมพิวเตอร์วิชั่นและเรียนรู้เชิงลึก            3(3-0-6) 
(Computer Vision and Deep Learning)  
วิชาบังคับก่อน: ERA25169 การเรียนรู้ของเครื่องจักรและปัญญาประดิษฐ์ 
หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   

 หลักการคอมพิวเตอร์วิชั่นและการเรียนรู้เชิงลึก การประมวลผลภาพดิจิทัล การสกัด
คุณลักษณะ การจ าแนก การตรวจจับ และการติดตามวัตถุ สถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลู
ชัน (CNN) ส าหรับการวิเคราะห์ภาพ โครงข่ายประสาทเทียมแบบเวียนซ้ า (RNN) ส าหรับการวิเคราะห์ล าดับ
ภาพและวิดีโอ และโมเดลเชิงก าเนิดแบบปฏิปักษ์ (GAN) ส าหรับการสร้างภาพ 
 
ERA35569   การประมวลผลภาษาธรรมชาติ           3(3-0-6) 

(Natural Language Processing) 
วิชาบังคับก่อนหรือลงร่วม : ERA25169 การเรียนรู้ของเครื่องจักรและปัญญาประดิษฐ์ 
หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
หลักการพ้ืนฐานของการประมวลผลภาษาธรรมชาติ การวิเคราะห์ไวยากรณ์และความหมาย

ของภาษา การแทนค่าข้อความเป็นเวกเตอร์ (Text Representation) แบบจ าลองทางสถิติส าหรับภาษา 
Regular Expressions, Finite Automata, Context- Free Grammars แล ะ  Hidden Markov Models 
แบบจ าลองภาษา (Language Models) N-Grams และโครงข่ายประสาทเทียม การเรียนรู้เชิงลึกส าหรับ NLP 
เครื่องมือและไลบรารี NLTK, SpaCy, TensorFlow และ Hugging Face Transformers 
 
ERA35769  แบบจ าลองข้อมูลทางกายภาพและการจัดการระบบ      3(3-0-6) 

(Data Modeling and Management) 
 พ้ืนฐานและกระบวนการสร้างแบบจ าลองข้อมูลและการจัดการข้อมูล การออกแบบ

โครงสร้างข้อมูล การวิเคราะห์คุณลักษณะของข้อมูล และการเลือกใช้แบบจ าลองข้อมูลที่เหมาะสม 
แบบจ าลองข้อมูลเชิงสัมพันธ์ และแบบจ าลองข้อมูล NoSQL รวมถึงการใช้ SQL, NoSQL และเครื่องมือ
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ส าหรับการจัดการข้อมูลสมัยใหม่ การบริหารจัดการข้อมูลที่มีประสิทธิภาพในสภาพแวดล้อมทางธุรกิจและ
อุตสาหกรรม 
 
 
ERA35969   ปัญญาทางธุรกิจและการวิเคราะห์           3(3-0-6) 

(Business Intelligence and Analytics) 
 หลักการและสถาปัตยกรรมของระบบธุรกิจอัจฉริยะ (Business Intelligence) การออกแบบ

และจัดการคลังข้อมูล (Data Warehousing) การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพรรณนา (Descriptive), เชิงท านาย 
(Predictive) และเชิงให้ค าแนะน า (Prescriptive) เทคนิคการแสดงผลข้อมูลด้วยภาพ (Data Visualization) 
และการพัฒนาแดชบอร์ด กลยุทธ์และการน าระบบธุรกิจอัจฉริยะไปใช้ในองค์กร 
 
วิชาบูรณาการการเรียนกับการท างาน 
ERA49869  เตรียมสหกิจศึกษาและการศึกษาเชิงบูรณาการกับการท างานด้าน    3(1-4-4) 

วิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ        
(Pre-Cooperative and Work Integrated Education for 
Robotics and Automation Engineering) 
วิชาบังคับก่อน: เป็นนักศึกษาปีสุดท้าย  หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
หลักการและแนวคิด ความส าคัญ กระบวนการและขั้นตอน ระเบียบข้อบังคับเกี่ยวสหกิจ

ศึกษาและการศึกษาเชิงบูรณาการกับการท างาน การเลือกสถานประกอบการ การเตรียมเอกสารและการเข้า
สัมภาษณ์ ทักษะที่จ าเป็นและการเตรียมความพร้อมในการปฏิบัติงานทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 
ด้านการติดตั้ง ทดสอบ การใช้งานหุ่นยนต์ การควบคุมด้วยระบบกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ และมาตรฐานความ
ปลอดภัยในงานอัตโนมัติ  การออกแบบและพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ  
ปัญญาประดิษฐ์หุ่นยนต์ การสร้างทัศนคติที่ดีในการปฏิบัติงาน ทักษะการท างานร่วมกัน การท าโครงงาน การ
เขียนรายงาน และการน าเสนอผลงานทางด้านวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 
 
ERA49969  สหกิจศึกษาด้านวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ      6(0-40-0) 

(Cooperative Education for Robotics and Automation Engineering) 
วิชาบังคับก่อน:  ERA49869 เตรียมสหกิจศึกษาและการศึกษาเชิงบูรณาการกับการท างาน
วิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา 

    การปฎิบัติงานในสถานที่จริงหรือเสมือนจริงเสมือนเป็นพนักงานชั่วคราวเต็มเวลา มีหน้าที่
รับผิดชอบที่ชัดเจนแน่นอนเกี่ยวข้องโดยตรงหรือสัมพันธ์กับวิชาชีพทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 
เพ่ือให้นักศึกษามีความรู้ด้านการติดตั้ง ทดสอบ การใช้งานหุ่นยนต์ การควบคุมด้วยระบบกึ่งอัตโนมัติและ



41 

 

อัตโนมัติ และมาตรฐานความปลอดภัยในงานอัตโนมัติ การออกแบบและพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์และ
ระบบอัตโนมัติ จัดท าโครงงานหรือรายงานที่เกี่ยวข้องหรือสัมพันธ์กับวิชาชีพซึ่งมีประโยชน์ทั้งต่อนักศึกษาและ
สถานปฏิบัติงาน ปฏิบัติตนตามระเบียบการบริหารงานบุคคลของสถานที่ปฏิบัติงาน มีอาจารย์นิเทศและผู้
นิเทศงานให้ค าปรึกษา   
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ERA39069  การฝึกงานวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ         3(0-35-0)  
(Robotics and Automation Engineering Practice) 

    การฝึกงานทางวิศวกรรมโดยใช้ความรู้ด้านการติดตั้ง ทดสอบ การใช้งานหุ่นยนต์ การควบคุม
ด้วยระบบกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ และมาตรฐานความปลอดภัยในงานอัตโนมัติ การออกแบบและพัฒนา
โปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ ภายใต้การดูแลของวิศวกรอาวุโส นักศึกษาต้องท าบันทึก
ประจ าวันและรายงานสรุปการฝึกงาน 
 
ERA49169  การพัฒนาโครงงานทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ    3(0-9-3) 
    (Project Development in Robotics and Automation Engineering)    
    แนะน าวิธีการหาหัวข้อโครงงานทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ ด้านการออกแบบ
ทางกล ทางไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ การสื่อสารข้อมูลด้วยโพโตคอล ระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ และ
การพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ด้วยภาษาต่างๆที่เกี่ยวข้องกับระบบหุ่นยนต์ รวมถึงปัญญาประดิษฐ์ของ
หุ่นยนต์ นักศึกษาตั้งกลุ่มท างาน เขียนโครงร่างโครงงานส าหรับการด าเนินงานต่อเนื่องในวิชา ERA49269 การ
พิจารณาหาความส าคัญของความต้องการ เทคนิคการจัดล าดับงาน การเขียนรายงาน การประเมินค่าใช้จ่าย
โครงงาน การวิเคราะห์ความคุ้มค่าและจุดคุ้มทุน การวางแผนระยะเวลาโครงงาน  การควบคุมการด าเนินงาน 
การบริหารโครงงานและประเมินผลโดยใช้เทคนิคทางโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 
 
ERA49269  โครงงานวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ          3(0-9-3) 

(Robotics and Automation Engineering Project)  
วิชาบังคับก่อน: ERA49169  การพัฒนาโครงงานทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ 

  หรือได้รับความเห็นชอบจากคณะเจ้าของวิชา   
    กลุ่มท างานของนักศึกษาท าการออกแบบ พัฒนา สร้างต้นแบบ ทดสอบ วิเคราะห์ สรุปผล 
อภิปลายผลการทดลองทางวิศวกรรมหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติ โดยสอดคล้องกับหัวข้อโครงงานที่ได้เสนอไว้ 
ในวิชา ERA49169 การออกแบบทางกล ทางไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ การสื่อสารข้อมูลด้วยโพโตคอล ระบบ
ควบคุมกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ และการพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ด้วยภาษาต่างๆที่เกี่ยวข้องกับระบบ
หุ่นยนต์ รวมถึงปัญญาประดิษฐ์ของหุ่นยนต์ นักศึกษาทุกคนจะต้องเสนอผลงานของตนเองทั้งในรูปของ
รายงานและปากเปล่า ตามช่วงเวลาต่างๆ ที่ก าหนดให้ตลอดการศึกษา 
 
หมายเหตุ :  เงื่อนไขรายวิชาบังคับก่อน อาจพิจารณายกเว้นได้ตามความเหมาะสม ขึ้นอยู่กับความเห็นชอบ

จากคณะเจ้าของวิชา 
 
  


