
           มคอ. 3 

รายละเอยีดของรายวิชา 
 

คณะวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 

สาขาวิชา วิศวกรรมโทรคมนาคม  

หมวดที ่ 1   ขอมูลทั่วไป 

1.  รหัสและชื่อรายวิชา  

6502016 ระบบควบคุม (Control systems) 

2.  จํานวนหนวยกิต/ 

3 หนวยกิต (3-0-6) 

3.  หลักสูตรและประเภทของรายวิชา 
 

           เปดสอนใหกับหลักสูตร  วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต (วศ.บ.)  สาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม 

               เปดสอนใหกับหลายหลักสูตร (กรณีที่เปนรายวิชาศึกษาทั่วไป วิชาเลือกเสร)ี 
 

     ประเภทของรายวิชา 

          หมวดวิชาศึกษาทั่วไป   

                         บังคับ                            เลือก 
                        

              กลุมวิชา  

                        ภาษาและการส่ือสาร               มนุษยศาสตร 

                        สังคมศาสตร                         วิทยาศาสตรกับคณิตศาสตร   

        หมวดวิชาเฉพาะ  

    กลุมวิชา                       

                แกน   บังคับ   เลือก 

     เฉพาะดาน          บังคับ   เลือก 

     พื้นฐานวิชาชีพและวิชาชีพ          บังคับ    เลือก 

     เอก         บังคับ    เลือก 

     โท          บังคับ    เลือก 

     อ่ืนๆ  (ระบ)ุ …………………..……………… 
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      หมวดวิชาเลือกเสร ี

 

4. อาจารยผูรับผิดชอบรายวิชาและอาจารยผูสอน 

 อาจารยผูสอน อาจารย ดร.เจษฎา สาททอง 
 

5. ภาคการศึกษา /ชั้นปที่เรียน 

ภาคการศึกษาที ่2 / 2557 ชั้นปที่ 2 
 

6. รายวิชาที่ตองเรียนมากอน (Pre-requisite  ) (ถาม)ี   

  ไมม ี

   มี     รายวิชา 6502006 สัญญาณและระบบ 
 

7. รายวิชาที่ตองเรียนพรอมกัน  (Co-requisites) (ถาม)ี 

    ไมมี 

    มี    รายวิชา…………………………………… 
 

8. สถานที่เรียน   

    หองบรรยาย 

    หองปฏิบัต ิ

คณะ วิทยาศาสตรและเทคโนโลยี  มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 
 

9. วันที่จัดทําหรือปรับปรุงรายละเอียดของรายวิชาครั้งลาสุด 

   วันที่จัดทํารายวิชา  วันที่ 25 ธันวาคม พ.ศ. 2557  

   วันท่ีปรับปรุงรายละเอยีดของรายวิชาครั้งลาสุด  วันที ่25 ธันวาคม พ.ศ. 2557 

 

หมวดที ่ 2 จุดมุงหมายและวัตถุประสงค 

เปล่ียนแปลงเน้ือหาใหทันสมัยสอดคลองกับมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาและขอกําหนดของสภา

วิศวกร 

1. จุดมุงหมายของรายวิชา  
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 จุดมุงหมาย หลังจากที่เรียนรายวิชาน้ีแลว นักศึกษามีความสามารถในการกระทําสิ่งตอไปน้ีได 

1) มีความรูและความเขาใจพื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ 

2) มีความรูและความเขาใจการแปลงลาปลาซ การแปลงลาปลาซผกผัน และการประยุกตใชในระบบ

ควบคุม 

3) มีความรูและความเขาใจแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบ 

4) มีความรูและความเขาใจระบบควบคุมแบบวงรอบเปดและวงรอบปดและ 

ระบบควบคุมแบบปอนกลับ 

5) มีความรูและความเขาใจบล็อกไดอะแกรมและฟงกชันถายโอน 

6) มีความรูและความเขาใจกราฟการไหลของสัญญาณ 

7) มีความรูและความเขาใจการวิเคราะหระบบควบคุมในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่ 

8) มีความรูและความเขาใจการออกแบบระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต 

9) มีความรูและความเขาใจการออกแบบตัวชดเชยระบบควบคุม 

10) มีความรูและความเขาใจระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ 

11) มีความรูและความเขาใจการวิเคราะหเสถียรภาพระบบควบคุม 

 

 วัตถุประสงค 

เพื่อใหนักศึกษา 

1) สามารถอธิบายหลักการพื้นฐานของระบบควบคุมอัตโนมัติได 

2) สามารถอธิบายการแปลงลาปลาซ การแปลงลาปลาซผกผัน และการประยุกตใชในระบบควบคุม

ได 

3) สามารถอธิบายแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบควบคุมได 

4) สามารถอธิบายระบบควบคุมแบบวงรอบเปดและวงรอบปดและ 

ระบบควบคุมแบบปอนกลับได 

5) สามารถอธิบายบล็อกไดอะแกรมและฟงกชันถายโอนได 

6) สามารถอธิบายกราฟการไหลของสัญญาณได 

7) สามารถอธิบายการวิเคราะหระบบควบคุมในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่ได 

8) สามารถออกแบบระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต 

9) สามารถออกแบบตัวชดเชยระบบควบคุมได 

10) สามารถอธิบายระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะได 

11) สามารถวิเคราะหเสถียรภาพระบบควบคุมได 
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2.  วัตถุประสงคในการพัฒนา/ปรับปรุงรายวิชา  

เปล่ียนแปลงเน้ือหาใหทันสมัยสอดคลองกับมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาและขอกําหนดของสภา

วิศวกร 

 

หมวดที่  3   ลกัษณะและการดําเนินการ 

1.  คําอธิบายรายวิชา  

พื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ ระบบควบคุมแบบลูปเปดและลูปปด ระบบควบคุมแบบปอนกลับ

บล็อกไดอะแกรม การวิเคราะหกราฟการไหลของสัญญาณ ฟงกชันถายโอน การแทน ระบบทางกายภาพดวย

สมการคณิตศาสตร การวิเคราะหและออกแบบระบบควบคุมในโดเมนเวลาและในโดเมนความถี่ การวิเคราะห

เสถียรภาพของระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต การออกแบบและชดเชยระบบควบคุม

แนะนําระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ ความสามารถในการวัดได และความสามารถในการควบคุมได ความมี

เสถียรภาพ 

 

2.  จํานวนชั่วโมงที่ใชตอภาคการศึกษา 

ภาคทฤษฎี ภาคปฏิบัติ ศึกษาดวยตนเอง กิจกรรมเพิ่มเติม 

48 ชั่วโมง/ภาคการศึกษา 0 ชั่วโมง/ภาคการศึกษา 96 ชั่วโมง/ภาคการศึกษา 0 ชั่วโมง/ภาคการศึกษา

 

3.  จํานวนชั่วโมงตอสัปดาหที่อาจารยใหคําปรึกษาและแนะนําทางวิชาการแกนักศึกษาเปนรายบุคคล 

     3 ชั่วโมง/สัปดาห หรือตามกรณ ี 

 

หมวดที่  4   การพัฒนาผลการเรียนรูของนักศึกษา 

การกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู (Curriculum Mapping) วชิา ระบบควบคุม (รหัสวิชา 

6502016) ดังนี้ 

   ความรับผิดชอบหลัก  O    ความรับผิดชอบรอง 
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1. คุณธรรม 

จริยธรรม 
2. ความรู 3. ทักษะทางปญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ

ระหวางบุคคล 

และความรับผิดชอบ 

5. ทักษะการวิเคราะห

เชิงตัวเลขการสื่อสาร

และเทคโนโลยี

สารสนเทศ 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 

                         

 

ผลการเรียนรูแตละดานที่มุงหวังจะพัฒนานักศึกษา 

1.  คุณธรรม จริยธรรม 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

1.2 มีวินัย ตรงตอเวลา รับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม เคารพกฎระเบียบ

และขอบังคับตางๆ ขององคกรและ

สังคม 

 

 

1.3 มีภาวะความเปนผูนําและผูตาม 

สามารถทํางานเปนทีม สามารถแกไข

ขอขัดแยงตามลําดับความสําคัญ 

เคารพสิทธิและรับฟงความคิดเห็นของ

ผูอื่น รวมท้ังเคารพในคุณคาและ

ศักด์ิศรีของความเปนมนุษย 

 

1.2.1 มอบหมายงานแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2 สังเกตพฤติกรรมการเขาเรียน

และขณะเรียน 

 

 

1.3.1 มอบหมายงานเปนกลุมและทํา

รายงาน 

 

 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน  

เช็คชื่อการเขาเรียน 

และการตรงตอเวลา 

 

 

ตรวจผลสําเร็จและความ

สมบูรณของรายงาน 

ตรวจการนําเสนอรายงาน

และตอบขอซักถาม 

 

 

 

 

2.  ความรู 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

2.1 มีความรู และความเข า ใจทาง

คณิตศาสตรพื้นฐาน วิทยาศาสตร

พื้ นฐาน วิศวกรรม พื้ นฐาน  และ

เศรษฐศาสตร เพื่อการประยุกตใชกับ

ง านทาง ด า นวิ ศ วกร รม ศาสตร ที่

2.1.1 สามารถใชความรูทางดาน

คณิตศาสตร และวิทยาศาสตรในการ

แกปญหาโจทย ทําแบบฝกหัด 

การบานและขอสอบในวิชาระบบ

ควบคุมได 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 
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ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

เกี่ยวของ และการสรางนวัตกรรมทาง

เทคโนโลยี 

 

 

2.2 มีความรูและความเขาใจเกี่ยวกับ

หลักการและทฤษฎีที่สําคัญในเน้ือหา

ของสาขาวิชาเฉพาะดานทางวิศวกรรม 

 

 

 

 

2.1.2 สามารถใชความรูทางดาน

คณิตศาสตรคํานวณและออกแบบ

ระบบควบคุมได 

 

2.2.1 ใชหลักการและทฤษฎีหาที่มา

ของสูตรตางๆ ในวิชาระบบควบคุม 

2.2.2 นําหลักการและทฤษฎีที่สําคัญ

ของวิชาระบบควบคุมไปประยุกตใช 

ในทางปฏิบัติได 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

 

3.  ทักษะทางปญญา 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

3.3 สามารถคิดวิเคราะห และแกไข

ปญหาดานวิศวกรรมไดอยางมีระบบ

รวมถึ งการใช ข อมู ลประกอบการ

ตั ดสิ น ใจ ในการทํ า งานได อย า งมี

ประสิทธิภาพ 

 

3.3.1 ยกตัวอยางการนําหลักการและ

ทฤษฎีในวิชาระบบควบคุมไป

ประยุกตและปรับใชในงานจริง 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

 

 

4.  ทักษะความสัมพันธระหวางบุคคลและความรับผิดชอบ 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

4.4 รูจักบทบาท หนาที่ และมีความ

รั บ ผิ ด ช อบ ใ นก า ร ทํ า ง า น ตา ม ที่

มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและงานกลุม 

สามารถปรับตัวและทํางานรวมกับผูอื่น

ทั้งในฐานะผู นําและผูตามไดอยางมี

ประสิทธิภาพ สามารถวางตัวไดอยาง

4.4.1 คําถามในหองเรียนและสังเกต

พฤติกรรม 

4.4.2 การบานและรายงานตามหัวขอ

ที่ไดรับมอบหมาย 

 

 

สังเกตการตอบคําถามและ

พฤติกรรมการเขาหองเรียน 

และขณะเรียน 

ตรวจการบานและรายงาน 
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ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

เหมาะสมกับความรับผิดชอบ 

 

 

 

 

5.  ทักษะการวิเคราะหเชิงตัวเลข การส่ือสาร และการใชเทคโนโลยีสารสนเทศ 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

5.4 สามารถประยุกตใชเทคโนโลยี

สารสนเทศและการสื่อสารที่ทันสมัยได

อยางเหมาะสมและมีประสิทธิภาพ 

 

 

 

 

5.4.1 นําโปรแกรมประยุกตใหมๆ  

เชน โปรแกรม MathCAD หรือ 

SCILAB มาชวยในการเรียน 

5.4.2 นําขอมูลใหมๆ ที่เกี่ยวของกับ

วิชาระบบควบคุมมานํ าเสนอใน

หองเรียน 

ตรวจการบานและรายงานที่

ไดรับมอบหมาย 

 

 

 

 

 

 

คานิยม 12 ประการ 
1. มีความรักชาติ ศาสนา พระมหากษัตริย 

2. ซื่อสัตย เสียสละ อดทน  

3. กตัญูตอพอแม ผูปกครอง ครูบาอาจารย  

4. ใฝหาความรู หมั่นศึกษาเลาเรียนท้ังทางตรง และทางออม  

5. รักษาวัฒนธรรมประเพณีไทย  

6. มีศีลธรรม รักษาความสัตย  

7. เขาใจเรียนรูการเปนประชาธิปไตย 

8. มีระเบียบ วินัย เคารพกฎหมาย ผูนอยรูจักการเคารพผูใหญ 

9. มีสติรูตัว รูคิด รูทํา  

10. รูจักดํารงตนอยูโดยใชหลักปรัชญาเศรษฐกิจพอเพียง 

11. มีความเขมแข็งทั้งรางกาย และจิตใจ ไมยอมแพตออํานาจฝายต่ํา  

12. คํานึงถึงผลประโยชนของสวนรวมมากกวาผลประโยชนของตนเอง  

หมวดที่    5  แผนการสอนและการประเมินผล 

1. แผนการสอน  
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สัปดาหที่ หัวขอ/รายละเอียด 

จํานวน

ชั่วโมง 

 

 

กิจกรรมการเรียนการสอน 

ความสอดคลอง 

มาตรฐานผล

การเรียนรู

(TQF) 

คานิยม 

12 ประการ 

(ระบุขอที่

สอดคลอง) 

1 พื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ 3 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3, 

4.4.2, 5.4.1 

5.4.2 

4,8 

2-3 

การแปลงลาปลาซ  

การแปลงลาปลาซผกผัน และ

การประยุกตใชในระบบควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

4-5 
แบบจําลองทางคณิตศาสตร

ของระบบควบคุม 
6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

6-7 

ระบบควบคุมแบบวงรอบเปด

และวงรอบปดและระบบ

ควบคุมแบบปอนกลับ 
6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

8 สอบกลางภาค 3 แบบทดสอบ 
2.1.1, 2.1.2, 

3.3.1,  5.4.1 

2,9 

9-10 

บล็อกไดอะแกรมและฟงกชัน

ถายโอน กราฟการไหลของ

สัญญาณ 
6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

11-12 

การวิเคราะหระบบควบคุมใน

โดเมนเวลาและโดเมนความถี่ 6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

13-14 

การออกแบบระบบควบคุมโดย

ใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และ

โบดพล็อต การออกแบบตัว

ชดเชยระบบควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 
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สัปดาหที่ หัวขอ/รายละเอียด 

จํานวน

ชั่วโมง 

 

 

กิจกรรมการเรียนการสอน 

ความสอดคลอง 

มาตรฐานผล

การเรียนรู

(TQF) 

คานิยม 

12 ประการ 

(ระบุขอที่

สอดคลอง) 

15-16 

ระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ 

การวิเคราะหเสถียรภาพระบบ

ควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 
4,8 

17 สอบปลายภาค 3 แบบทดสอบ 
2.1.1, 2.1.2 

3.3.1,  5.4.1 
2,9 

หมายเหต ุ ไมจําเปนตองสอดคลองกับ “คานิยมหลัก 12 ประการ” ทุกสัปดาห 

 

2.  แผนการประเมินผลการเรียนรู (สอดคลองกับ Curriculum Mapping ของ มคอ.2) 

ผลการเรียนรู วิธีการประเมิน สัปดาหที่ประเมิน 
สัดสวนของการประเมิน 

(รวม 100%) 

2.1.1, 2.1.2, 2.2.1 

2.2.2, 3.3.1, 5.4.1 

5.4.2 

ตรวจแบบฝกหัดและรายงาน 

การสอบ 

    - สอบกลางภาคเรียน 

    - สอบปลายภาคเรียน 

ทุกสัปดาห 

 

8 

17 

10% 

 

40% 

40% 

2.1.1, 2.1.2, 2.1.3 

4.4.1, 4.4.2 
การเขาช้ันเรียน/พฤติกรรมใน

ชั้นเรียน 

ตลอดภาคการศึกษา 10% 

หมายเหต ุใหระบุรายละเอียดของการประเมิน โดยไมจําเปนตองประเมินทุกสัปดาห 

 

 

หมวดที่  6    ทรัพยากรประกอบการเรียนการสอน 
 

1.  ตําราและเอกสารหลัก 

 รศ.ดร.วิบูลย แสงวีระพันธุศิริ, การควบคุมระบบพลศาสตร, กรุงเทพมหานคร, จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย, 

2538. 
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 รศ.ดร.จงกล งามวิทย, เอกสารประกอบการสอบ ระบบควบคุม, ภาควิชาวิศวกรรมระบบควบคุม, คณะ

วิศวกรรมศาสตร, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง, 2542. 

 ดร. ทิพย แมนเมฆ, เอกสารประกอบการสอน วิชา Automatic Control System, ภาควิชาวิศวกรรม

ระบบวัดคุมและเมคคาทรอนิกส, มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร, 2553. 

 รศ.ดร.กิตติ ตีรเศรษฐ, พื้นฐานระบบควบคุม, ภาควิชาวิศวกรรมระบบควบคุม, คณะวิศวกรรมศาสตร, 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง, 2545. 

 รศ.ดร.สมยศ เกียรติวนิชวิลัย, ระบบควบคุม, คณะวิศวกรรมศาสตร, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจา

คุณทหารลาดกระบัง, 2545. 

 

2.  เอกสารและขอมูลสําคัญ 

 Ogata K. , Modern Control Engineering, 5th ed. Upper Saddle River, NJ: Prentice Hall, 

2010. 

 Raymond T. Stefani, Clement J. Savant, Bahram Shahian and Gene H. Hostetter, Design 

of Feedback Control Systems, 3rd. ed., Sounders College Publishing. 1994. 

 M. Gopal, Control Systems principle and Design, 3rd. ed.,Tata McGraw Hill Education 

Private Limited. 2010. 

 Robert H. Bishop, Modern Control Systems, 7th. ed., Pearson International Edition. 2008. 

 

3.  เอกสารและขอมูลแนะนํา 

- 

หมวดที ่ 7   การประเมินและปรับปรุงการดําเนินการของรายวิชา 
 

1.  กลยุทธการประเมินประสิทธิผลของรายวิชาโดยนักศึกษา 

1) การสนทนากลุมระหวางผูสอนและผูเรียน 

2) การสังเกตพฤติกรรมของผูเรียน 

3) แบบประเมินผูสอนและแบบประเมินรายวิชา 

4) ขอเสนอแนะผานจดหมายอิเล็กทรอนิกสที่อาจารยผูสอนไดจัดทําเปนชองทางการสื่อสารกับนักศึกษา 

2.  กลยุทธการประเมินการสอน 

1) การสังเกตพฤติกรรมของผูเรียน 
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2) ผลการสอบ 

3) การศึกษาคนควาดวยตนเอง 

4) การทวนสอบประเมินผลการเรียนรู 

3.  การปรับปรุงการสอน 

หลังจากสอนครบตามแนวการจัดการเรียนรูแลว นําบันทึกหลังการสอนในแตละสัปดาหที่ไดจากการ

สังเกต มาระดมสมองระหวางผูสอนและผูเรียน และอาจารยในโปรแกรม ตลอดจนหาขอมูลเพิ่มเติมเพื่อนํามาใชใน

การปรับปรุงการเรียนการสอนในครั้งตอไป  

4.  การทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษาในรายวิชา 

ในระหวางกระบวนการสอนรายวิชามีการทวนสอบผลสัมฤทธิ์ในรายหัวขอ ตามที่คาดหวังจากการเรียนรู

ในวิชาไดจากการสอบถามนักศึกษา หรือการสุมตรวจผลงานของนักศึกษา และหลังการออกผลการเรียนรายวิชามี

การทวนสอบผลสัมฤทธิ์โดยรวมในวิชา คือ การทวนสอบการใหคะแนนจากประธานสาขาวิชาและฝายวิชาการของ

คณะวิทยฯ 

5.  การดําเนินการทบทวนและการวางแผนปรับปรุงประสิทธิผลของรายวิชา 

จากผลการประเมินและทวนสอบผลสัมฤทธิ์ประสิทธิผลรายวิชา ไดมีการวางแผนการปรับปรุงการสอน

และรายละเอียดวิชา เพื่อใหเกิดคุณภาพมากขึ้น โดยการปรับปรุงรายวิชาทุก 3 ป ตามขอเสนอแนะการทวนสอบ

ตามขอ 4, แบบประเมินผูสอน, และแบบประเมินรายวิชา 

 

หมวดอื่นๆ 

 

1.  การบูรณาการกระบวนการวิจัยหรืองานสรางสรรคกับกระบวนการจัดการเรียนการสอน   (ถาม)ี 

 -  

2.  การบูรณาการงานบริการวิชาการแกสังคมกับกระบวนการเรียนการสอน (ถาม)ี 

 - 


