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บทคัดย่อ 
การศึกษาครั้งนี้ได้พัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่บนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง โดยได้จ าลองการแก้ปัญหา
ในภาคอุตสาหกรรมมีการใช้งานสายพานล าเลียงหลายประเภท แต่การขนย้ายวัสดุระหว่างระดับความสูงที่แตกต่างกันยังต้อง
อาศัยการควบคุมที่มีประสิทธิภาพเพื่อลดการสูญเสียและเพิ่มความแม่นย า ในกระบวนการเรียนการสอนด้านการควบคุมการ
เคลื่อนที่และต าแหน่งจ าเป็นต้องมีสื่อการสอนท่ีช่วยให้นักศึกษาได้เรียนรู้จากสถานการณ์จริงมากขึ้น ดังนั้น การศึกษาครั้งน้ีจึง
มีวัตถุประสงค์หลัก คือ 1) เพื่อพัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง 2) เพื่อ
ประเมินผลสัมฤทธิ์ในการเรียนรู้ของผู้เรียนโดยมีชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาด
เอียงในการเรียนรู้ 3) เพื่อประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนในการเรียนรู้รายวิชาควบคุมการเคลื่อนที่และต าแหน่งโดยมีชุดการ
เรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนท่ีของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียงในการเรียนรู้ ขอบเขตของการศึกษาครอบคลุมการ
ออกแบบและสร้างต้นแบบชุดการเรียนรู้ การทดสอบการท างานของเซนเซอร์และระบบควบคุม รวมถึงการประเมินผลการใช้
งานจริงในช้ันเรียน โดยเป้าหมาย คือ นักศึกษาระดับปริญญาตรี สาขาวิชาวิศวกรรมเเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ จ านวน 36 
คน ผลการศึกษาพบว่า ชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นสามารถใช้งานได้จริงในห้องเรียน ช่วยให้นักศึกษาเข้าใจหลักการควบคุม
ความเร็วและการประยกุต์ใช้การควบคุมแบบพีไอดีได้อย่างมีประสทิธิภาพ ผู้เรียนมีส่วนร่วมในการปฏิบัตกิิจกรรมท าให้เกิดการ
เรียนรู้ในเชิงบวก 
 

ค าส าคัญ: สายพานล าเลยีงแบบลาดเอียง วิศวกรรมศาสตร์ พีแอลซ ีพีไอดี 
 
Abstract 
This study developed a learning kit for motion control on an inclined conveyor belt. It simulates industrial 
problem-solving scenarios that involve various types of conveyor systems. Specifically, the material 
transport between different elevations necessitates efficient control strategies to minimize losses and 
enhance precision. Consequently, the pedagogy of motion and position control requires instructional tools 
that facilitate experiential learning through realistic scenarios. The primary objectives of this study were: 1) 
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to develop a learning kit for object motion control on an inclined conveyor belt; 2) to evaluate the learning 
achievement of students utilizing the developed learning kit; and 3) to assess student engagement in the 
Motion and Position Control course using the proposed learning kit. The scope of the study encompassed 
the design and fabrication of the prototype, functional testing of sensors and control systems, and the 
evaluation of its practical implementation in a classroom setting. The participants consisted of 36 
undergraduate students majoring in Mechatronics and Robotics Engineering. The results indicated that the 
developed learning kit was practical for classroom application. It effectively enhanced students' 
comprehension of speed control principles and the application of PID control. Furthermore, active student 
participation in the activities resulted in positive learning outcomes. 
 

Keywords: Inclined Conveyor, Engineering, PLC, PID 
 
 

 บทน า 
 

ในปัจจุบันได้มีการพัฒนาเทคโนโลยี อุปกรณ์ เครื่องมือ เครื่องจักรไปประยุกต์ใช้งานในโรงงานอุตสาหกรรมมากมาย 
ท าให้หลายหน่วยงานต้องมีการเรียนรู้และการปรับตัวเพื่อให้สามารถทันต่อการเปลี่ยนแปลงได้ โดยเฉพาะอย่างยิ่งสถาบัน
การศึกษาด้านวิศวกรรมศึกษาที่ต้องเรียนรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยีสมัยใหม่ที่ซับซ้อนในภาคอุตสาหกรรมการผลิต ซึ่งมีผลกระทบ
โดยตรงกับกระบวนการเรียนการสอน ที่จ าเป็นต้องน าเทคโนโลยีและอุปกรณ์ไปใช้ประกอบการเรียนรู้เพื่อให้ผู้เรียนได้เห็นภาพ
จริงและเพื่อให้ผู้เรียนเกิดการเรียนรู้ได้อย่างรวดเร็วและเข้าใจกระบวนการท างานจริงได้  

การควบคุมการเคลื่อนท่ีและต าแหน่งของสายพานล าเลียงเป็นเนื้อหาที่มีความส าคัญมากในงานอุตสาหกรรม โดยมี
แนวคิดในการเปลี่ยนแปลงกระบวนการในงานอุตสาหกรรมยังใช้แรงงานคนในการเคลื่อนย้ายของ ท าให้เกิดความล่าช้าไม่
สม่ าเสมอ การควบคุมการเคลื่อนที่และต าแหน่งของสายพานล าเลียงมคีวามรวดเรว็ และท างานต่อเนื่องอย่างสม่ าเสมอ มีความ
ปลอดภัยและสะดวกสบาย ดังนั้น จึงท าให้มีความต้องการบุคลากรที่มีคุณภาพมีความรู้ความสามารถเกี่ยวกับระบบการ
ควบคุมการเคลื่อนที่และต าแหน่ง เพิ่มขึ้นเป็นจ านวนมากที่เข้าไปท างานในโรงงานอุตสาหกรรม จากสาเหตุนี้ทาง
สถาบันการศึกษาต่าง ๆ จึงจัดให้มีการเรียนการสอนวิชาการควบคุมการเคลื่อนที่และต าแหน่งเพื่อสร้างบุคลากรที่มีคุณภาพ
และความสามารถในการท างานเกี่ยวกับการควบคุมการเคลื่อนที่และต าแหน่งได้ แต่ระบบการควบคุมการเคลื่อนที่และ
ต าแหน่งมีอุปกรณ์ที่ใช้เป็นจ านวนมาก หากผู้ที่ไม่มีความรู้หรือไม่มีความช านาญด้านนี้ จะสับสนและดูว่าการควบคุมมีความ
ยุ่งยากและผิดพลาดจนก่อให้เกิดอุบัติเหตุหรือปัญหามากมายตามมาได้ นอกจากนี้ จากการศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับการ
พัฒนาสื่อการสอนทางวิศวกรรมศาสตร์ พบว่าการใช้ชุดฝึกปฏิบัติ (Training Kit) ช่วยส่งเสริมทักษะการเรียนรู้ของผู้เรียนได้
อย่างมีนัยส าคัญ โดยงานวิจัยของ Howimanporn et al. (2021) ได้น าเสนอระบบควบคุมล้อเลื่อนแบบรอบทิศทางบน
สายพานล าเลียงและพบว่าผู้เรียนสามารถประยุกต์ใช้ความรู้ได้ดีขึ้นเมื่อได้ฝึกปฏิบัติจริง สอดคล้องกับงานวิจัยของ Hanid et 
al. (2019) ที่ช้ีให้เห็นว่าชุดการเรียนรู้ช่วยให้ผู้เรียนเข้าใจเนื้อหาที่ซับซ้อนได้อย่างเป็นระบบและกระตุ้นความสนใจในการ
เรียนรู้ได้มากกว่าการเรียนทฤษฎีเพียงอย่างเดียว การน าชุดฝึกจ าลองสถานการณ์จริงมาใช้จึงเป็นแนวทางที่ได้รับการยอมรับ
ว่าสามารถพัฒนาทักษะการแก้ปัญหาและการคิดวิเคราะห์ของผู้เรียนในรายวิชาชีพทางวิศวกรรมได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

จากที่กล่าวมาข้างต้น ทางคณะผู้วิจัยจึงได้น าเสนอแนวทางการแก้ไขปัญหาในการสอนเกี่ยวกับรายวิชาการควบคุม
การเคลื่อนที่ โดยได้สร้างชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียง เพื่อใช้เป็นสื่อการเรียนการสอน
ประกอบใบงานกิจกรรมการเรียนรู้ และแบบทดสอบให้ผู้เรียนได้เข้าใจเกี่ยวกับการควบคุมมากยิ่งข้ึน 
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 จุดประสงค์การวิจัย 
 

1) เพื่อพัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง 
2) เพื่อประเมินผลสัมฤทธ์ิการเรียนรู้ทางด้านทักษะของผู้เรียนทีใ่ช้ชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น 
3) เพื่อประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนรู้ด้วยชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น 

 

 หลักการ แนวคิด ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

ในการพัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนท่ีของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียงควบคุมด้วยพีแอลซี มี
ความจ าเป็นต้องหาข้อมูลในหลาย ๆ ด้าน เพื่อพัฒนาชุดการเรียนรู้ โดยเริ่มจากการศึกษาข้อมูลในส่วนของควบคุมความเร็ว
สายพาน โดยได้ท าการศึกษาจากงานวิจัยของนักวิจัยด้านวิศวกรรมศึกษา ตัวอย่างเช่น Howimanporn et al. (2021) ได้
น าเสนอการระบบการควบคุม (Control) ซึ่งกระบวนการปรับสภาวะของระบบให้ท างานตามเง่ือนไขที่ต้องการ โดย
เปรียบเทียบผลลัพธ์กับค่าตั้งต้นหรือเซตพอยต์ และปรับการท างานด้วยตัวควบคุมทั้งแบบแมนนวลและอัตโนมัติ  ตัวอย่าง
ระบบควบคุมที่พบได้ เช่น การควบคุมต าแหน่ง การเคลื่อนที ่และความเร็วรอบ ในขณะที่การเคลื่อนที่ (Motion) หมายถึงการ
เปลี่ยนต าแหน่งของวัตถเุมื่อเวลาผ่านไป โดยมีตัวแปรส าคัญอย่างความเรว็ ระยะทาง และความเร่ง อุปกรณ์ส าคัญในระบบการ
เคลื่อนที่แสดงในภาพที่ 1 (ก) คือ มอเตอร์ (Motor) ท าหน้าที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล และเอนโค้ดเดอร์ 
(Encoder) ที่ใช้ตรวจวัดต าแหน่ง ความเร็ว และทิศทางการหมุนเพื่อส่งข้อมูลให้ระบบควบคุม นอกจากนี้ ในภาพที่ 1 (ข) 
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์หรือพีแอลซี (PLC) เป็นอุปกรณ์ควบคุมเครื่องจักรในโรงงานที่ท างานด้วยค าสั่งโปรแกรม 
มีทั้งส่วนประมวลผล แหล่งจ่ายไฟ และอินพุต–เอาต์พุตในตัวเดียว เหมาะกับระบบอัตโนมัติขนาดเล็กถึงกลาง และสามารถ
เชื่อมต่อเครือข่ายเพื่อควบคุมกระบวนการผลิตได้อย่างยืดหยุ่น 

 
 
 
 
 

 
 

(ก)                                                    (ข) 
ภาพที่ 1. (ก) มอเตอร์ และ (ข) พีแอลซีชนิดบล็อกออมรอน (Omron) 

 
ในการควบคุมต าแหน่ง (Position Control) มุ่งให้วัตถุเคลื่อนที่หรือหยุด ณ จุดที่ก าหนดอย่างแม่นย า โดยมักใช้เซอร์

โวมอเตอร์ (Servo Motor) ซึ่งสามารถควบคุมความเร็ว แรงบิด และต าแหน่งได้ในระดับสูง ระบบควบคุมวงจรปิด (Closed-
loop Control) เป็นระบบที่มีการน าผลลัพธ์กลับมาปรับปรุงเพื่อให้ท างานได้แม่นย ายิ่งขึ้น โดยตัวควบคุมที่พบบ่อยคือแบบ
เปิด–ปิด (On–Off) และแบบพีไอดี (PID Controller) ซึ่งใช้ค านวณค่าความผิดพลาดเพื่อให้ระบบรักษาค่าตามต้องการได้
อย่างมีเสถียรภาพ 

ในกระบวนการออกแบบชุดการเรียนรู้  (Learning Kit) ซึ่งเป็นสื่อการเรียนส าเร็จรูปที่ผู้เรียนสามารถศึกษาด้วย
ตนเอง มีการจัดล าดับเนื้อหา กิจกรรม และแบบฝึกหัดอย่างเป็น
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ระบบ โดยอาศัยแนวคิดจากทฤษฎีการเรียนรู้ เช่น พฤติกรรมนิยม ปัญญานิยม โครงสร้างนิยม รวมถึงแนวคิดการออกแบบการ
เรียนรู้แบบเป็นระบบของ Dick & Carey (2001) ที่เน้นการวิเคราะห์ผู้เรยีน การก าหนดวัตถุประสงค์ และการประเมินผลอยา่ง
เป็นขั้นตอน นอกจากน้ี มุ่งเน้นการออกแบบสื่อการสอนอย่างเป็นระบบ โดยอาศัยหลักการจากทฤษฎีการเรียนรู้ต่าง ๆ เพื่อให้
ผู้เรียนสามารถเรียนรู้ได้ด้วยตนเองอย่างมีประสิทธิภาพ ในส่วนส านักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพื้นฐานหรือสพฐ )2553) 
เน้นการออกแบบให้สอดคล้องกับหลักสูตร โดยใช้ทฤษฎีโครงสร้างนิยมและแนวคิดของ Gagne (1985) เพื่อสร้างประสบการณ์
เรียนรู้ที่ผู้เรียนมีส่วนร่วม เสนอว่าการจัดการเรียนรู้ที่มีประสิทธิภาพควรเป็นไปตามล าดับเง่ือนไขการเรียนรู้ 9 ขัน้ ที่ออกแบบ
อย่างเป็นระบบเพื่อช่วยให้ผู้เรียนเกิดความเข้าใจและสามารถน าความรู้ไปประยุกต์ใช้ได้จริง เน้นกระบวนการออกแบบการ
เรียนการสอนอย่างเป็นข้ันตอนชัดเจน ตั้งแต่การวิเคราะห์ผู้เรียน การก าหนดวัตถุประสงค์ จนถึงการประเมินผล ท าให้ชุดการ
เรียนรู้สามารถพัฒนา ปรับปรุง และตรวจสอบได้อย่างมีมาตรฐานทางวิชาการ  

กระบวนการรับรู้ของผู้เรียน )Students Perception) เป็นองค์ประกอบส าคัญที่ส่งผลโดยตรงต่อแรงจูงใจและ
ผลสัมฤทธ์ิ โดยขึ้นอยู่กับประสบการณ์การเรียนรู้ วิธีการสอน บรรยากาศ และการใช้สื่อ ซึ่งการประเมินการรับรู้ มักพิจารณา
ผ่านระดับการมีส่วนร่วม )Engagement) และความพึงพอใจ )Satisfaction) (ภมรบุตร และคณะ, 2025) ผ่านการใช้เครื่องมือ
วัด เช่น มาตรวัดเจตคติ 5 ระดับ การสังเกตแบบเป็นระบบ แบบสอบถาม แบบสัมภาษณ์ และการประเมินผลงานจริง พร้อม
เกณฑ์รูบริคเพื่อวัดคุณภาพอย่างเป็นมาตรฐาน  

 

 การออกแบบและพัฒนาระบบการท างานของชุดการเรียนรู้ 
 

การออกแบบและพัฒนาระบบการท างานของชุดการเรียนรู้  ภาพที่ 2 แสดงภาพรวมของชุดการเรียนรู้การควบคุม
การเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง ได้มีการเช่ือมต่อและรับส่งสัญญาณระหว่างอุปกรณ์ตรวจจับ เซนเซอร์ 
และตัวควบคุมพีแอลซี โดยส่วนนี้จะอธิบายรูปแบบการเช่ือมต่อระหว่างเซนเซอร์กับพีแอลซี รวมถึงการสื่อสารข้อมูลจากพี
แอลซี ไปยังคอมพิวเตอร์ส าหรับบันทึกผลหรือแสดงข้อมูลการท างานบนคลาวด์ (Cloud) ภาพที่ 2 แสดงภาพรวมการท างาน
ของชุดการเรียนรู้ โดยมีหลักการท างานของอุปกรณ์หลักดังน้ี 

1) ส่วนตรวจจับสัญญาณ (Input Devices) ประกอบด้วย โหลดเซลล์ (Load Cell) ท าหน้าที่ตรวจวัดน้ าหนักของ
วัตถุบนสายพานและส่งสัญญาณผ่านโมดูลแปลงสัญญาณ HX711 เข้าสู่ไมโครคอนโทรลเลอร์ นอกจากนี้ยังมีโรตารีเอนโค้ด
เดอร์ (Rotary Encoder) ท าหน้าที่ตรวจวัดความเร็วรอบและต าแหน่งการเคลื่อนที่จริงของมอเตอร์แล้วส่งสัญญาณพัลส์ 
(Pulse) เพื่อป้อนกลับค่า (Feedback) เข้าสู่ระบบควบคุม 

2) ส่วนประมวลผลและควบคุม (Processing & Control) ใช้บอร์ด Arduino เป็นตัวกลางในการเช่ือมต่อสัญญาณ 
(Interface) โดยรับค่าจากเซนเซอร์ต่างๆ แล้วแปลงเป็นสัญญาณแอนะล็อก (Analog Signal) เพื่อส่งต่อไปยัง โปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอนโทรลเลอร์ (PLC) ซึ่งท าหน้าท่ีเป็นตัวประมวลผลหลัก โดยพีแอลซี จะน าค่าที่ได้ไปค านวณผ่านอัลกอริทึมพีไอดี (PID 
Algorithm) เพื่อหาค่าความผิดพลาดและก าหนดสัญญาณควบคุมที่เหมาะสม 

3) ส่วนขับเคลื่อน (Output Devices) พีแอลซีจะส่งสัญญาณสั่งการกลับมาเพื่อควบคุมชุดขับเคลื่อนมอเตอร์  
(Motor Drive) ให้ปรับความเร็วของมอเตอร์กระแสตรง (DC Motor) ผ่านสัญญาณ PWM เพื่อให้สายพานเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็วท่ีคงที่และสั่งงานเซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เพื่อปรับระดับความลาดเอียงของสายพานตามเง่ือนไขการทดลอง 

4) ส่วนแสดงผลและบันทึกข้อมูล ข้อมูลสถานะการท างานท้ังหมดจะถูกส่งผ่านเครือข่ายไปยังโปรแกรม Node-RED 
เพื่อแสดงผลข้อมูลแบบเรียลไทม์ (Real-time Monitoring) และบันทึกข้อมูลลงในระบบฐานข้อมูลบนคลาวด์  (Cloud 
Database) เพื่อใช้ในการวิเคราะห์ผลการเรียนรู้ของผู้เรียนต่อไป 
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ภาพที ่2. ภาพรวมการท างานของชุดการเรยีนรู ้

 

การออกแบบและพัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง 
 

การสร้างชุดการเรียนรู้คณะผู้วิจัยได้ด าเนินการออกแบบและจ าลองการท างานโดยใช้โปรแกรมโซลิดเวิร์ค  
(SolidWorks) ในการออกแบบโครงสร้างสายพานล าเลียง มอเตอร์ ตัวปรับมุมลาดเอียง และต าแหน่งติดตั้งเซนเซอร์ดังแสดง
ในภาพที่ 3 (ก) เพื่อตรวจสอบความถูกต้องของมิติและระยะห่างระหว่างช้ินส่วนต่าง ๆ ก่อนด าเนินการสร้างจริง หลังจาก
ออกแบบเสร็จ จากนั้นจึงด าเนินการประกอบชุดการเรยีนรูต้้นแบบท่ีสรา้งเสร็จสมบูรณ์ ดังปรากฏในภาพท่ี 3 (ข) จะน าชิ้นส่วน
ที่ผลิตขึ้นมาโดยใช้วัสดุอลูมิเนียมโปรไฟล์ที่มีความแข็งแรงและน้ าหนักเบาพร้อมประกอบเป็นระบบสายพาน ตรวจสอบความ
แข็งแรง ปรับต าแหน่งเซนเซอร์และมอเตอร์ให้เหมาะสม และติดตั้งอุปกรณ์ควบคุม เช่น พีแอลซี และชุดควบคุมความเร็ว 
เพื่อให้ระบบพร้อมใช้งานในการควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานแบบลาดเอียงตามต าแหน่งที่ได้ก าหนดไว้ในการ
ออกแบบ เพื่อให้ชุดการเรียนรู้มีคุณสมบัติทางกายภาพท่ีพร้อมส าหรับการใช้งานในสถานการณ์จ าลองการควบคุมแบบต่าง ๆ 
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

 

          (ก)                                        (ข)  
  

ภาพที ่3. (ก) การออกแบบชุดการเรียนรู้ (ข) โครงสร้างจริงของชุดการเรยีนรู ้
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 วิธีด าเนินการวิจัย 
 

กลุ่มเป้าหมายในการวิจัยในครั้งนี้เป็นนักศึกษาปีที่ 3 สาขาวิชาวิศวกรรมแมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ จ านวน 36 
คน โดยได้เข้าร่วมกิจกรรมการเรียนรู้ที่มีเนื้อหาเกี่ยวกับการเขียนโปรแกรมพีแอลซีเพื่อควบคุมชุดการเรียนรู้การควบคุมการ
เคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง โดยมีเนื้อหาครอบคลุมทั้งการประกาศตัวแปร (Variables) ประเภทข้อมูล 
(Data Types) การใช้ค าสั่งเง่ือนไข (Conditionals) การสร้างบล็อกฟังก์ชัน (Block Functions) รวมถึงตัวอย่างการเขียน
โปรแกรมพื้นฐานที่เกี่ยวข้องกับการใช้งานภาษา Structured Text (ST) ในการควบคุมชุดการเรียนรู้สถานการณ์จริงเพื่อสร้าง
ความเข้าใจพื้นฐานเกี่ยวกับระบบความปลอดภัยและขั้นตอนการใช้งานท่ีถูกต้อง ซึ่งจากภาพสะท้อนให้เห็นถึงความสนใจและ
การมีส่วนร่วมของผู้เรียนในการแก้ปัญหาทางวิศวกรรมร่วมกันอย่างกระตือรือร้น ใช้เวลาในการเรียนรู้ จ านวน 10 ช่ัวโมง โดย
บรรยากาศการเรียนรู้ประกอบด้วยการสาธิตการใช้งานเบื้องต้น ดังแสดงในภาพที่ 4 (ก) และการเปิดโอกาสให้ผู้เรียนได้ฝึก
ปฏิบัติการเขียนโปรแกรมควบคุมด้วยตนเอง ดังแสดงในภาพที ่4 (ข)  หลังจากนั้น นักเรียนท าแบบทดสอบวัดผลสัมฤทธ์ิที่ผ่าน
การประเมินจากผู้เช่ียวชาญ 3 ท่านให้ค่าดัชนีความสอดคล้องอยู่ในระดับเหมาะสม ยืนยันว่าชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นมี
คุณภาพและสามารถน าไปใช้ในการวัดผลได้จริง 
  
   
 
 
 
 
 
 

(ก)      (ข) 
ภาพที ่4. (ก) การสาธิตการท างานของชุดฝึก (ข) ผู้เรียนทดลองการควบคุมจริง 

 

 ผลการวิจัย 
 

ในการการศึกษาครั้งนี ้ผู้วิจัยได้ด าเนินการงานตามจุดประสงค์การวจิัย โดยมผีลการวิจัยดังต่อไปนี ้
 

จุดประสงค์ท่ี 1 ผลการพัฒนาชดุการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง 
 

ในการทดสอบประสิทธิภาพของระบบควบคุม ผู้วิจัยได้ก าหนดเง่ือนไขการทดลองโดยการป้อนค่าเป้าหมาย (Set 
Point) ที่ต้องการควบคุม คือ ความเร็วรอบ 120 รอบต่อนาที และท าการบันทึกค่าการตอบสนองของระบบ (System 
Response) จากการควบคุมทั้ง 4 รูปแบบ ได้แก่ การควบคุมแบบเปิด-ปิด (On-Off), การควบคุมแบบสัดส่วน (P), การควบคุม
แบบสัดส่วน-อินทิกรัล (PI) และการควบคุมแบบพีไอดี (PID) 

 

ตารางที ่1  

ผลการวัดค่าตัวแปรกระบวนการ (Process Value) 
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จ านวนครั้งที่เก็บข้อมูล On-Off control (RPM)   P control (RPM) PI control (RPM)    PID control (RPM)                                 

ครั้งท่ี 1 0.00           0.00                                   0.00                     0.00 
ครั้งท่ี 2 0.00           0.01                           11.33                   11.37 

ครั้งท่ี 3 8.00           0.56                                 17.00          17.97 
ครั้งท่ี 4 16.00           6.00                                  22.74          21.44 
ครั้งท่ี 5 19.20          10.00                                 27.03          27.31 

ครั้งท่ี 6 21.30          11.98                              34.26          34.79 
ครั้งท่ี 7 26.80          13.40                                40.96          41.17 

ครั้งท่ี 8 36.06          14.00                                 44.75          45.72 
ครั้งท่ี 9 39.68          16.40                                53.55          52.16 

ครั้งท่ี 10 46.10          18.00                                 58.35          58.00 
ครั้งท่ี 11 48.70          20.20                                64.10          64.32 

ครั้งท่ี 12 54.30          23.00                                 71.22          71.43 
ครั้งท่ี 13 58.00          26.45                              76.53          76.13 
ครั้งท่ี 14 63.00          32.60                                82.40          83.49 

ครั้งท่ี 15 67.50          36.50                                89.55          89.00 
ครั้งท่ี 16 72.00          43.34                                 94.00          94.22 

ครั้งท่ี 17 75.00          47.32                                102.00          01.88 
ครั้งท่ี 18 80.00          52.60                               106.36          07.31 
ครั้งท่ี 19 88.00          58.43                               113.55          13.64 
ครั้งท่ี 20 118.00          63.54                               117.79          18.97 

ความผิดพลาดเฉลี่ย 16.00%        38.00%                                1.62%                  1.48% 
 

ตารางที่ 1 แสดงถึงผลการวัดค่าตัวแปรกระบวนการ (Process Value) ที่อ่านได้จากเซนเซอร์จริงในแต่ละช่วงเวลาของการ
ทดสอบเปรียบเทียบกับค่าเป้าหมายที่ก าหนดไว้ โดยแถวสุดท้ายแสดงค่าความผิดพลาดเฉลี่ย (Average Error) ของแต่ละ
วิธีการควบคุม เพื่อแสดงให้เห็นถึงความแม่นย าและเสถียรภาพของระบบเมื่อใช้อัลกอริทึมที่แตกต่างกัน และแสดงข้อมูลการ
ทดสอบประสิทธิภาพในการการควบคุมของชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น ซึ่งบ่งบอกให้เห็นว่าชุดการเรียนรู้มีความเหมาะสมกับการ
ควบคุม PI เนื่องจากค่าความผิดพลาดระหว่าง PI และ PID ต่างกันเพียง 0.14% ท าให้ D มีผลกับชุดการเรียนรู้เพียงเล็กน้อย 
 

จุดประสงค์ท่ี 2 ผลสัมฤทธิ์การเรียนรู้ทางด้านทักษะของผู้เรียนที่ใช้ชุดการเรียนรู้ท่ีพัฒนาขึ้น 
 

ในการวิจัยครังนี ้เป็นการออกแบบก่อนการทดลอง (Pre-experimental Design) โดยการออกแบบก่อนการทดลอง
แบบ One-Shot (One-Shot Case Study) โดยมีกลุ่มตัวอย่างเพียงกลุ่มเดียว ท าการทดลองแล้ววัดผลทันทีโดยไม่มีการวัด
ก่อนทดลอง (Pretest) และไม่มีกลุ่มควบคุม เนื่องจากผู้วิจัยต้องการศึกษาแนวโน้มเบื้องต้นของการพัฒนาชุดฝึกการเรียนรูด้า้น
วิศวกรรม  โดยผลการประเมินผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรู้ของผู้เรียนที่ใช้ชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้น จ านวน 36 คน โดยใช้
แบบทดสอบหลังเรียน (Post-test) คะแนนเต็ม 100 คะแนน ผลการวิเคราะห์สถิติพบว่าผู้เรียนมีคะแนนหลังเรียนเฉลี่ย 
(Mean) เท่ากับ 94.95 คะแนน ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่ากับ 2.62 แสดงให้เห็นว่าผู้เรียนส่วนใหญ่มีผลสัมฤทธิ์
ทางการเรียนอยู่ในระดับดีมาก เมื่อตรวจสอบการกระจายตัวของคะแนนพบว่าผู้เรียนจ านวน 36 คน (ร้อยละ 100) มีคะแนน
ตั้งแต่ 90 คะแนนขึ้นไป ซึ่งจัดอยู่ในระดับดีมากทั้งหมด ไม่พบ
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ผู้เรียนที่มีคะแนนต่ ากว่าเกณฑ์ที่ก าหนด แสดงให้เห็นว่าชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นสามารถส่งเสริมความเข้าใจของผู้เรียนได้
อย่างมีประสิทธิภาพ ท าให้ผู้เรียนทุกคนมีผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนในระดับดีมาก การประเมินผลสัมฤทธ์ิทางการเรียนพิจารณา
จากคะแนนใบงานปฏิบัติการจ านวน 10 ใบงาน ซึ่งถูกออกแบบให้ครอบคลุมสมรรถนะที่ส าคัญตามล าดับขั้นการเรียนรู้  ดังนี้ 
ใบงานท่ี 1-3 พื้นฐานพีแอลซี เน้นทักษะการเช่ือมต่อฮาร์ดแวร์ระหว่างคอมพิวเตอร์กับพีแอลซี (Hardware Connection) และ
การเขียนโปรแกรมด้วยภาษาแลดเดอร์ (Ladder Logic) ขั้นพื้นฐาน เช่น การใช้หน้าสัมผัส (Contact) และค าสั่งจัดการข้อมูล 
(Data Handling) ใบงานที่ 4-5 การอินเตอร์เฟซสัญญาณแอนะล็อก เน้นทักษะการรับค่าสัญญาณจากเซนเซอร์ (Analog 
Input) เช่น โหลดเซลล์และเอนโค้ดเดอร์ และการส่งสัญญาณควบคุม (Analog Output) เพื่อขับเคลื่อนมอเตอร์และเซอร์โว
มอเตอร์ ใบงานท่ี 6 การควบคุมแบบเปิด-ปิด เป็นการเริ่มประยุกต์ใช้ภาษา Structured Text (ST) เพื่อเขียนโปรแกรมควบคุม
ความเร็วและต าแหน่งแบบพื้นฐาน (On-Off Control) ใบงานที่ 7-8 การควบคุมแบบพีไอดี เน้นทักษะขั้นสูงในการเขียน
โปรแกรมควบคุมแบบป้อนกลับด้วยอัลกอริทึมพีไอดี (PID Algorithm) ทั้งการควบคุมความเร็วมอเตอร์ (Speed Control) 
และการควบคุมต าแหน่งเซอร์โวมอเตอร์ (Position Control) รวมถึงการปรับจูนค่าพารามิเตอร์ Kp, Ki, Kd ใบงานท่ี 9-10 ไอ
โอทีและการแสดงผล เน้นทักษะด้าน Internet of Things (IoT) โดยการสร้างแดชบอร์ดด้วยโปรแกรม Node-RED เพื่อ
แสดงผลข้อมูลและส่งค่าพารามิเตอร์ควบคุมกลับไปยังพีแอลซีผ่านระบบเครือข่าย 
 
ตารางที่ 2  
คะแนนทักษะการปฏิบัติภารกิจ 
 

 
คนท่ี 

คะแนนท่ีได ้ สรุปผล 
ใบงานท่ี คะแนนท่ีได ้ ร้อยละ แปลผล 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

1 5 5 5 4 9 9.5 18 20 9.5 9.5 94.50 94.50 ดีมาก 
2 5 5 4.5 4 9 10 19 20 9.5 9.5 95.50 95.50 ดีมาก 

3 5 5 5 5 10 10 20 20 10 10 100 100 ดีมาก 
4 5 5 5 4.5 10 10 20 20 9.5 9.5 98.50 98.50 ดีมาก 
5 5 5 4.5 4.5 9 9.5 19 20 9.5 10 96.00 96.00 ดีมาก 

6 5 5 5 5 10 10 18 20 10 10 98.00 98.00 ดีมาก 
7 5 5 5 4.5 10 9.5 19 19 10 9.5 96.50 96.50 ดีมาก 

8 5 5 5 4.5 10 9.5 19 20 9.5 10 97.50 97.50 ดีมาก 
9 5 5 4 5 10 10 20 20 9.5 10 97.50 97.50 ดีมาก 

10 5 5 5 4 8 9 19 19 9.5 10 93.50 93.50 ดีมาก 
11 5 5 5 4.5 10 9.5 20 20 9.5 9.5 98.00 98.00 ดีมาก 
12 5 5 4.5 4.5 10 9.5 19 19 9.5 9.5 95.50 95.50 ดีมาก 
13 5 5 4.5 4.5 9 9.5 19 20 10 10 97.00 97.00 ดีมาก 

14 5 5 5 4.5 8 8 18 19 10 9.5 92.00 92.00 ดีมาก 
15 5 5 4.5 4.5 9 9 19 19 9.5 10 94.50 94.50 ดีมาก 
16 5 5 5 4.5 10 9 18 20 9.5 9.5 95.50 95.50 ดีมาก 

17 5 5 5 4.5 9 9 19 19 9.5 9.5 94.50 94.50 ดีมาก 
18 4.5 5 5 4 8 9 19 19 9.5 10 93.00 93.00 ดีมาก 

19 5 5 5 4 9 8 18 20 10 10 94.00 94.00 ดีมาก 
20 4.5 4.5 4.5 4 8 9 18 19 9.5 9.5 90.50 90.50 ดีมาก 
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คนท่ี 

คะแนนท่ีได ้ สรุปผล 

ใบงานท่ี คะแนนท่ีได ้ ร้อยละ แปลผล 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

21 4.5 4.5 5 4 8 9 18 19 9.5 10 91.50 91.50 ดีมาก 
22 4.5 4.5 5 4 8 9 18 19 9.5 10 91.50 91.50 ดีมาก 
23 5 5 5 5 10 10 20 20 9.5 10 99.50 99.50 ดีมาก 

24 5 5 5 4 9 10 19 20 9.5 10 96.50 96.50 ดีมาก 
25 5 4.5 4.5 5 10 9 19 19 9.5 9.5 95.00 95.00 ดีมาก 

26 4.5 4.5 5 5 8 8 18 19 9.5 9.5 91.00 91.00 ดีมาก 
27 5 5 5 5 9 8 18 18 9.5 10 92.50 92.50 ดีมาก 

28 5 4.5 4.5 4.5 9 8 18 18 9.5 9.5 90.50 90.50 ดีมาก 
29 4.5 4.5 5 5 8 8 18 18 9.5 9.5 90.00 90.00 ดีมาก 

30 4.5 4.5 5 4 9 9 18 20 9.5 10 99.50 99.50 ดีมาก 
31 4.5 4.5 5 4.5 9 9 19 20 9.5 9.5 96.50 96.50 ดีมาก 
32 5 5 5 5 10 9 19 20 9.5 9.5 95.00 95.00 ดีมาก 

33 5 5 5 4.5 10 10 18 20 9.5 9.5 96.50 96.50 ดีมาก 
34 5 4.5 5 4.5 10 9 20 19 9.5 9.5 96.00 96.00 ดีมาก 

35 5 4.5 5 4.5 9 9 18 20 9.5 10 94.50 94.50 ดีมาก 
36 5 4.5 5 5 9 9 19 20 9.5 10 96.00 96.00 ดีมาก 

 
ตารางที่ 2 แสดงให้เห็นว่าผู้เรียนสามารถปฏิบัติภารกิจในแต่ละทักษะได้คะแนนเฉลี่ยอยู่ในเกณฑ์ดีมาก ซึ่งสะท้อนถึง
พัฒนาการของผู้เรียนที่สามารถต่อยอดจากพื้นฐานไปสู่การใช้งานระบบควบคุมที่ซับซ้อนได้จริง 
 
จุดประสงค์ท่ี 3 ผลการประเมินการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เรียนรู้ด้วยชุดการเรียนรู้ท่ีพัฒนาขึ้น 
 

ผู้วิจัยได้ท าการส ารวจระดับการมีส่วนร่วมของผู้เรียนที่เข้าศึกษาด้วยชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุ
บนสายพานล าเลียงแบบลาดเอียง เพื่อประเมินความสนใจและการมีส่วนร่วมของผู้เรียนระหว่างการจัดการเรียนการสอน โดย
ใช้แบบสอบถามออนไลน์ผ่าน Google Forms เป็นเครื่องมือในการเก็บรวบรวมข้อมูล จากการเก็บข้อมูล ตารางที่ 3 แสดงให้
เห็นว่า ผู้เรียนสามารถมีส่วนร่วมในกิจกรรมการเรียนรู้ได้อย่างต่อเนื่อง และมีทัศนคติที่ดีต่อการใช้ชุดการเรียนรู้ดังกล่าว โดย
ผลการประเมินช้ีให้เห็นว่าผู้เรียนส่วนใหญ่สามารถน าความรู้ไปเช่ือมโยงกับการปฏิบัติจริงได้ รวมถึงมีการแลกเปลี่ยนความ
คิดเห็นระหว่างการท ากิจกรรมกลุ่ม และตั้งค าถามเพื่ออภิปรายร่วมกัน นอกจากน้ี ผู้เรียนหลายคนแสดงความคิดเห็นว่าชุดการ
เรียนรู้ลักษณะนี้ช่วยให้เข้าใจหลักการควบคุมการเคลื่อนที่บนสายพานล าเลียงในรูปแบบเชิงระบบได้ชัดเจนขึ้น และเป็น
รูปแบบการเรียนรู้ที่แปลกใหม่ มีความท้าทาย และช่วยเสริมทักษะการคิดวิเคราะห์ได้เป็นอย่างดี 
 
ตารางที่ 3  
ผลการประเมินการมีส่วนร่วม 
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รายการประเมิน 

สรุปผล 

ค่าเฉลี่ย ค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐาน 

แปลผล 

1.ผู้เรียนมีส่วนร่วมในการท างานของกิจกรรมกลุ่ม 4.81 0.39 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

2.ผู้เรียนพยายามมีส่วนร่วมในการก าหนดงานและโต้แย้งในการท า
ภารกิจ 

4.74 0.44 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

3.ผู้เรียนคิดว่าสภาพแวดล้อมไม่เป็นอุปสรรคในการเรียนรู้ 4.48 0.70 เห็นด้วยมาก 
4.ผู้เรียนคิดว่ากิจกรรมการเรียนรู้สามารถพัฒนากระบวนการคิดและการ
ท างานของตัวเองได้ 

4.70 0.54 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

5.เมื่อผู้เรียนไม่แน่ใจบางสิ่ง มักจะปรึกษาพ่ีเลี้ยงประจ ากลุ่ม 4.81 0.39 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 
6.เมื่อผู้เรียนมีปัญหาเกิดขึ้น จะพยายามหาวิธีการแก้ปัญหาด้วยตัวเอง 4.59 0.63 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

7.ผู้เรียนมักจะมีการวางแผนการปฏิบัติกิจกรรมเสมอ 4.40 0.74 เห็นด้วยมาก 
8.ผู้เรียนสามารถประยุกต์ใช้กิจกรรมการเรียนรู้ในชีวิตประจ าวันได้ 4.59 0.63 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 
9.ผู้เรียนรู้สึกว่ากิจกรรมการเรียนรู้เป็นความท้าทายของตัวเอง 4.55 0.75 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 
10.ผู้เรียนชอบกิจกรรมการเรียนรู้ 4.81 0.39 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 
11.ผู้เรียนคิดว่ากิจกรรมการเรียนรู้ไม่เพียงแต่ท าให้มีความรู้แต่ยังท าให้
สนุก 

4.81 0.39 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.66 0.54 เห็นด้วยมากทีสุ่ด 

 
 บทสรุปจากการวิจัย 
 

การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาชุดการเรียนรู้การควบคุมการเคลื่อนที่ของวัตถุบนสายพานล าเลียงแบบลาด
เอียง เพื่อใช้เป็นสื่อประกอบการเรียนการสอนในรายวิชาที่เกี่ยวข้องกับระบบควบคุมอัตโนมัติ  โดยมุ่งเน้นให้ผู้เรียนสามารถ
เชื่อมโยงความรู้ระหว่างภาคทฤษฎีและภาคปฏิบัติได้อย่างมีประสิทธิภาพ ชุดการเรียนรู้ที่พัฒนาขึ้นช่วยให้ผู้เรียนมองเห็นภาพ
การท างานจริงของระบบสายพานล าเลียงและการควบคุมต าแหน่งของวัตถุ ซึ่งเป็นพ้ืนฐานส าคัญในการเรียนด้านระบบควบคุม
อัตโนมัติและเมคคาทรอนิกส์  ผลการท างานของชุดการเรียนรู้ด้านวิศวกรรมสามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

จากผลการทดลองใช้ร่วมกับผู้เรียนจ านวน 36 คน พบว่า ชุดการเรียนรู้สามารถช่วยเพิ่มความเข้าใจของผู้เรียน
เกี่ยวกับหลักการท างานของสายพานล าเลียงและอุปกรณ์ควบคุมต่าง ๆ ได้อย่างชัดเจน ผู้เรียนมีผลคะแนนหลังเรียนสูงกว่า
ก่อนเรียนอย่างมีนัยส าคัญ สามารถท ากิจกรรมตามใบงานได้ถูกต้อง และมีส่วนร่วมในกิจกรรมในระดับเห็นด้วยมาก (ค่าเฉลี่ย 
= 4.66, S.D.= 0.54)  อย่างไรก็ตาม การด าเนินการวิจัยพบปัญหาเกี่ยวกับความคลาดเคลื่อนของเซนเซอร์เอนโค้ดเดอร์เมื่อใช้
งานต่อเนื่อง การใช้เวลามากในการทดลองกับผู้เรียนจ านวนมาก และเวลาในการติดตั้งโปรแกรมควบคุมที่ค่อนข้างนาน ซึ่งอาจ
มีผลต่อกระบวนการเก็บข้อมูลและการจัดกิจกรรมการเรียนรู้ ดังนั้นจึงเสนอแนะให้ผู้เรียนติดตั้งโปรแกรมล่วงหน้า ตรวจสอบ
และปรับเทียบเซนเซอร์ก่อนใช้งาน และเตรียมพื้นที่การเรียนให้เหมาะสมเพื่อให้สามารถใช้ชุดการเรียนรู้ได้อย่างเต็ม
ประสิทธิภาพ 
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