
           มคอ. 3 

รายละเอยีดของรายวิชา 
 

คณะวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 

สาขาวิชา วิศวกรรมโทรคมนาคม  

หมวดที ่ 1   ขอมูลทั่วไป 

1.  รหัสและชื่อรายวิชา  

6502016 ระบบควบคุม (Control systems) 

2.  จํานวนหนวยกิต/ 

3 หนวยกิต (3-0-6) 

3.  หลักสูตรและประเภทของรายวิชา 
 

           เปดสอนใหกับหลักสูตร  วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต (วศ.บ.)  สาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม 

               เปดสอนใหกับหลายหลักสูตร (กรณีที่เปนรายวิชาศึกษาทั่วไป วิชาเลือกเสร)ี 
 

     ประเภทของรายวิชา 

          หมวดวิชาศึกษาทั่วไป   

                         บังคับ                            เลือก 
                        

              กลุมวิชา  

                        ภาษาและการส่ือสาร               มนุษยศาสตร 

                        สังคมศาสตร                         วิทยาศาสตรกับคณิตศาสตร   

        หมวดวิชาเฉพาะ  

    กลุมวิชา                       

                แกน   บังคับ   เลือก 

     เฉพาะดาน          บังคับ   เลือก 

     พื้นฐานวิชาชีพและวิชาชีพ          บังคับ    เลือก 

     เอก         บังคับ    เลือก 

     โท          บังคับ    เลือก 

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

 

4. อาจารยผูรับผิดชอบรายวิชาและอาจารยผูสอน 

 อาจารยผูสอน อาจารย ดร.เจษฎา สาททอง 
 

5. ภาคการศึกษา /ชั้นปที่เรียน 

ภาคการศึกษาที ่2 / 2557 ชั้นปที่ 2 
 

6. รายวิชาที่ตองเรียนมากอน (Pre-requisite  ) (ถาม)ี   

  ไมม ี

   มี     รายวิชา 6502006 สัญญาณและระบบ 
 

7. รายวิชาที่ตองเรียนพรอมกัน  (Co-requisites) (ถาม)ี 

    ไมมี 

    มี    รายวิชา…………………………………… 
 

8. สถานที่เรียน   

    หองบรรยาย 

    หองปฏิบัต ิ

คณะ วิทยาศาสตรและเทคโนโลยี  มหาวิทยาลัยราชภัฏนครปฐม 
 

9. วันที่จัดทําหรือปรับปรุงรายละเอียดของรายวิชาครั้งลาสุด 

   วันที่จัดทํารายวิชา  วันที่ 25 ธันวาคม พ.ศ. 2557  

   วันท่ีปรับปรุงรายละเอยีดของรายวิชาครั้งลาสุด  วันที ่25 ธันวาคม พ.ศ. 2557 

 

หมวดที ่ 2 จุดมุงหมายและวัตถุประสงค 

เปล่ียนแปลงเน้ือหาใหทันสมัยสอดคลองกับมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาและขอกําหนดของสภา

วิศวกร 

1. จุดมุงหมายของรายวิชา  
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 จุดมุงหมาย หลังจากที่เรียนรายวิชาน้ีแลว นักศึกษามีความสามารถในการกระทําสิ่งตอไปน้ีได 

1) มีความรูและความเขาใจพื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ 

2) มีความรูและความเขาใจการแปลงลาปลาซ การแปลงลาปลาซผกผัน และการประยุกตใชในระบบ

ควบคุม 

3) มีความรูและความเขาใจแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบ 

4) มีความรูและความเขาใจระบบควบคุมแบบวงรอบเปดและวงรอบปดและ 

ระบบควบคุมแบบปอนกลับ 

5) มีความรูและความเขาใจบล็อกไดอะแกรมและฟงกชันถายโอน 

6) มีความรูและความเขาใจกราฟการไหลของสัญญาณ 

7) มีความรูและความเขาใจการวิเคราะหระบบควบคุมในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่ 

8) มีความรูและความเขาใจการออกแบบระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต 

9) มีความรูและความเขาใจการออกแบบตัวชดเชยระบบควบคุม 

10) มีความรูและความเขาใจระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ 

11) มีความรูและความเขาใจการวิเคราะหเสถียรภาพระบบควบคุม 

 

 วัตถุประสงค 

เพื่อใหนักศึกษา 

1) สามารถอธิบายหลักการพื้นฐานของระบบควบคุมอัตโนมัติได 

2) สามารถอธิบายการแปลงลาปลาซ การแปลงลาปลาซผกผัน และการประยุกตใชในระบบควบคุม

ได 

3) สามารถอธิบายแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบควบคุมได 

4) สามารถอธิบายระบบควบคุมแบบวงรอบเปดและวงรอบปดและ 

ระบบควบคุมแบบปอนกลับได 

5) สามารถอธิบายบล็อกไดอะแกรมและฟงกชันถายโอนได 

6) สามารถอธิบายกราฟการไหลของสัญญาณได 

7) สามารถอธิบายการวิเคราะหระบบควบคุมในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่ได 

8) สามารถออกแบบระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต 

9) สามารถออกแบบตัวชดเชยระบบควบคุมได 

10) สามารถอธิบายระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะได 

11) สามารถวิเคราะหเสถียรภาพระบบควบคุมได 
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2.  วัตถุประสงคในการพัฒนา/ปรับปรุงรายวิชา  

เปล่ียนแปลงเน้ือหาใหทันสมัยสอดคลองกับมาตรฐานคุณวุฒิระดับอุดมศึกษาและขอกําหนดของสภา

วิศวกร 

 

หมวดที่  3   ลกัษณะและการดําเนินการ 

1.  คําอธิบายรายวิชา  

พื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ ระบบควบคุมแบบลูปเปดและลูปปด ระบบควบคุมแบบปอนกลับ

บล็อกไดอะแกรม การวิเคราะหกราฟการไหลของสัญญาณ ฟงกชันถายโอน การแทน ระบบทางกายภาพดวย

สมการคณิตศาสตร การวิเคราะหและออกแบบระบบควบคุมในโดเมนเวลาและในโดเมนความถี่ การวิเคราะห

เสถียรภาพของระบบควบคุมโดยใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และโบดพล็อต การออกแบบและชดเชยระบบควบคุม

แนะนําระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ ความสามารถในการวัดได และความสามารถในการควบคุมได ความมี

เสถียรภาพ 

 

2.  จํานวนชั่วโมงที่ใชตอภาคการศึกษา 

ภาคทฤษฎี ภาคปฏิบัติ ศึกษาดวยตนเอง กิจกรรมเพิ่มเติม 

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

 

3.  จํานวนชั่วโมงตอสัปดาหที่อาจารยใหคําปรึกษาและแนะนําทางวิชาการแกนักศึกษาเปนรายบุคคล 

     3 ชั่วโมง/สัปดาห หรือตามกรณ ี 

 

หมวดที่  4   การพัฒนาผลการเรียนรูของนักศึกษา 

การกระจายความรับผิดชอบมาตรฐานผลการเรียนรู (Curriculum Mapping) วชิา ระบบควบคุม (รหัสวิชา 

6502016) ดังนี้ 

   ความรับผิดชอบหลัก  O    ความรับผิดชอบรอง 
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1. คุณธรรม 

จริยธรรม 
2. ความรู 3. ทักษะทางปญญา 

4. ทักษะความสัมพันธ

ระหวางบุคคล 

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 

                         

 

ผลการเรียนรูแตละดานที่มุงหวังจะพัฒนานักศึกษา 

1.  คุณธรรม จริยธรรม 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

1.2 มีวินัย ตรงตอเวลา รับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม เคารพกฎระเบียบ

และขอบังคับตางๆ ขององคกรและ

สังคม 

 

 

1.3 มีภาวะความเปนผูนําและผูตาม 

สามารถทํางานเปนทีม สามารถแกไข

ขอขัดแยงตามลําดับความสําคัญ 

เคารพสิทธิและรับฟงความคิดเห็นของ

ผูอื่น รวมท้ังเคารพในคุณคาและ

ศักด์ิศรีของความเปนมนุษย 

 

1.2.1 มอบหมายงานแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2 สังเกตพฤติกรรมการเขาเรียน

และขณะเรียน 

 

 

1.3.1 มอบหมายงานเปนกลุมและทํา

รายงาน 

 

 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน  

เช็คชื่อการเขาเรียน 

และการตรงตอเวลา 

 

 

ตรวจผลสําเร็จและความ

สมบูรณของรายงาน 

ตรวจการนําเสนอรายงาน

และตอบขอซักถาม 

 

 

 

 

2.  ความรู 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

2.1 มีความรู และความเข า ใจทาง

คณิตศาสตรพื้นฐาน วิทยาศาสตร

พื้ นฐาน วิศวกรรม พื้ นฐาน  และ

เศรษฐศาสตร เพื่อการประยุกตใชกับ

ง านทาง ด า นวิ ศ วกร รม ศาสตร ที่

2.1.1 สามารถใชความรูทางดาน

คณิตศาสตร และวิทยาศาสตรในการ

แกปญหาโจทย ทําแบบฝกหัด 

การบานและขอสอบในวิชาระบบ

ควบคุมได 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 
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ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

เกี่ยวของ และการสรางนวัตกรรมทาง

เทคโนโลยี 

 

 

2.2 มีความรูและความเขาใจเกี่ยวกับ

หลักการและทฤษฎีที่สําคัญในเน้ือหา

ของสาขาวิชาเฉพาะดานทางวิศวกรรม 

 

 

 

 

2.1.2 สามารถใชความรูทางดาน

คณิตศาสตรคํานวณและออกแบบ

ระบบควบคุมได 

 

2.2.1 ใชหลักการและทฤษฎีหาที่มา

ของสูตรตางๆ ในวิชาระบบควบคุม 

2.2.2 นําหลักการและทฤษฎีที่สําคัญ

ของวิชาระบบควบคุมไปประยุกตใช 

ในทางปฏิบัติได 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

 

3.  ทักษะทางปญญา 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

3.3 สามารถคิดวิเคราะห และแกไข

ปญหาดานวิศวกรรมไดอยางมีระบบ

รวมถึ งการใช ข อมู ลประกอบการ

ตั ดสิ น ใจ ในการทํ า งานได อย า งมี

ประสิทธิภาพ 

 

3.3.1 ยกตัวอยางการนําหลักการและ

ทฤษฎีในวิชาระบบควบคุมไป

ประยุกตและปรับใชในงานจริง 

 

 

ตรวจแบบฝกหัดและ

การบาน 

 

 

 

 

4.  ทักษะความสัมพันธระหวางบุคคลและความรับผิดชอบ 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

4.4 รูจักบทบาท หนาที่ และมีความ

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

มอบหมาย ทั้งงานบุคคลและงานกลุม 

สามารถปรับตัวและทํางานรวมกับผูอื่น

ทั้งในฐานะผู นําและผูตามไดอยางมี

ประสิทธิภาพ สามารถวางตัวไดอยาง

4.4.1 คําถามในหองเรียนและสังเกต

พฤติกรรม 

4.4.2 การบานและรายงานตามหัวขอ

ที่ไดรับมอบหมาย 

 

 

สังเกตการตอบคําถามและ

พฤติกรรมการเขาหองเรียน 

และขณะเรียน 

ตรวจการบานและรายงาน 
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ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

เหมาะสมกับความรับผิดชอบ 

 

 

 

 

5.  ทักษะการวิเคราะหเชิงตัวเลข การส่ือสาร และการใชเทคโนโลยีสารสนเทศ 

ผลการเรียนรู กลยุทธการสอน กลยุทธการประเมินผล 

5.4 สามารถประยุกตใชเทคโนโลยี

สารสนเทศและการสื่อสารที่ทันสมัยได

อยางเหมาะสมและมีประสิทธิภาพ 

 

 

 

 

5.4.1 นําโปรแกรมประยุกตใหมๆ  

เชน โปรแกรม MathCAD หรือ 

SCILAB มาชวยในการเรียน 

5.4.2 นําขอมูลใหมๆ ที่เกี่ยวของกับ

วิชาระบบควบคุมมานํ าเสนอใน

หองเรียน 

ตรวจการบานและรายงานที่

ไดรับมอบหมาย 

 

 

 

 

 

 

คานิยม 12 ประการ 
1. มีความรักชาติ ศาสนา พระมหากษัตริย 

2. ซื่อสัตย เสียสละ อดทน  

3. กตัญูตอพอแม ผูปกครอง ครูบาอาจารย  

4. ใฝหาความรู หมั่นศึกษาเลาเรียนท้ังทางตรง และทางออม  

5. รักษาวัฒนธรรมประเพณีไทย  

6. มีศีลธรรม รักษาความสัตย  

7. เขาใจเรียนรูการเปนประชาธิปไตย 

8. มีระเบียบ วินัย เคารพกฎหมาย ผูนอยรูจักการเคารพผูใหญ 

9. มีสติรูตัว รูคิด รูทํา  

10. รูจักดํารงตนอยูโดยใชหลักปรัชญาเศรษฐกิจพอเพียง 

11. มีความเขมแข็งทั้งรางกาย และจิตใจ ไมยอมแพตออํานาจฝายต่ํา  

12. คํานึงถึงผลประโยชนของสวนรวมมากกวาผลประโยชนของตนเอง  

หมวดที่    5  แผนการสอนและการประเมินผล 

1. แผนการสอน  
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สัปดาหที่ หัวขอ/รายละเอียด 

จํานวน

ชั่วโมง 

 

 

กิจกรรมการเรียนการสอน 

ความสอดคลอง 

มาตรฐานผล

การเรียนรู

(TQF) 

คานิยม 

12 ประการ 

(ระบุขอที่

สอดคลอง) 

1 พื้นฐานระบบควบคุมอัตโนมัติ 3 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

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

การประยุกตใชในระบบควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

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) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

6-7 

ระบบควบคุมแบบวงรอบเปด

และวงรอบปดและระบบ

ควบคุมแบบปอนกลับ 
6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

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 

บล็อกไดอะแกรมและฟงกชัน

ถายโอน กราฟการไหลของ

สัญญาณ 
6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

11-12 

การวิเคราะหระบบควบคุมใน

โดเมนเวลาและโดเมนความถี่ 6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 

13-14 

การออกแบบระบบควบคุมโดย

ใชรูทโลคัส ไนควิสตพล็อต และ

โบดพล็อต การออกแบบตัว

ชดเชยระบบควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

1.2.2, 4.4.1, 

1.2.1, 1.2.3 

4.4.2, 5.4.1 

4,8 
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สัปดาหที่ หัวขอ/รายละเอียด 

จํานวน

ชั่วโมง 

 

 

กิจกรรมการเรียนการสอน 

ความสอดคลอง 

มาตรฐานผล

การเรียนรู

(TQF) 

คานิยม 

12 ประการ 

(ระบุขอที่

สอดคลอง) 

15-16 

ระบบควบคุมแบบปริภูมิสถานะ 

การวิเคราะหเสถียรภาพระบบ

ควบคุม 

6 

1) บรรยาย 

2) มอบหมายแบบฝกหัดและ

การบาน 

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 ุ ไมจําเปนตองสอดคลองกับ “คานิยมหลัก 12 ประการ” ทุกสัปดาห 

 

2.  แผนการประเมินผลการเรียนรู (สอดคลองกับ Curriculum Mapping ของ มคอ.2) 

ผลการเรียนรู วิธีการประเมิน สัปดาหที่ประเมิน 
สัดสวนของการประเมิน 

(รวม 100%) 

2.1.1, 2.1.2, 2.2.1 

2.2.2, 3.3.1, 5.4.1 

5.4.2 

ตรวจแบบฝกหัดและรายงาน 

การสอบ 

    - สอบกลางภาคเรียน 

    - สอบปลายภาคเรียน 

ทุกสัปดาห 

 

8 

17 

10% 

 

40% 

40% 

2.1.1, 2.1.2, 2.1.3 

4.4.1, 4.4.2 
การเขาช้ันเรียน/พฤติกรรมใน

ชั้นเรียน 

ตลอดภาคการศึกษา 10% 

หมายเหต ุใหระบุรายละเอียดของการประเมิน โดยไมจําเปนตองประเมินทุกสัปดาห 

 

 

หมวดที่  6    ทรัพยากรประกอบการเรียนการสอน 
 

1.  ตําราและเอกสารหลัก 

 รศ.ดร.วิบูลย แสงวีระพันธุศิริ, การควบคุมระบบพลศาสตร, กรุงเทพมหานคร, จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย, 

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

วิศวกรรมศาสตร, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง, 2542. 

 ดร. ทิพย แมนเมฆ, เอกสารประกอบการสอน วิชา Automatic Control System, ภาควิชาวิศวกรรม

ระบบวัดคุมและเมคคาทรอนิกส, มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร, 2553. 

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

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง, 2545. 

 รศ.ดร.สมยศ เกียรติวนิชวิลัย, ระบบควบคุม, คณะวิศวกรรมศาสตร, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจา

คุณทหารลาดกระบัง, 2545. 

 

2.  เอกสารและขอมูลสําคัญ 

 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.  เอกสารและขอมูลแนะนํา 

- 

หมวดที ่ 7   การประเมินและปรับปรุงการดําเนินการของรายวิชา 
 

1.  กลยุทธการประเมินประสิทธิผลของรายวิชาโดยนักศึกษา 

1) การสนทนากลุมระหวางผูสอนและผูเรียน 

2) การสังเกตพฤติกรรมของผูเรียน 

3) แบบประเมินผูสอนและแบบประเมินรายวิชา 

4) ขอเสนอแนะผานจดหมายอิเล็กทรอนิกสที่อาจารยผูสอนไดจัดทําเปนชองทางการสื่อสารกับนักศึกษา 

2.  กลยุทธการประเมินการสอน 

1) การสังเกตพฤติกรรมของผูเรียน 
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2) ผลการสอบ 

3) การศึกษาคนควาดวยตนเอง 

4) การทวนสอบประเมินผลการเรียนรู 

3.  การปรับปรุงการสอน 

หลังจากสอนครบตามแนวการจัดการเรียนรูแลว นําบันทึกหลังการสอนในแตละสัปดาหที่ไดจากการ

สังเกต มาระดมสมองระหวางผูสอนและผูเรียน และอาจารยในโปรแกรม ตลอดจนหาขอมูลเพิ่มเติมเพื่อนํามาใชใน

การปรับปรุงการเรียนการสอนในครั้งตอไป  

4.  การทวนสอบมาตรฐานผลสัมฤทธิ์ของนักศึกษาในรายวิชา 

ในระหวางกระบวนการสอนรายวิชามีการทวนสอบผลสัมฤทธิ์ในรายหัวขอ ตามที่คาดหวังจากการเรียนรู

ในวิชาไดจากการสอบถามนักศึกษา หรือการสุมตรวจผลงานของนักศึกษา และหลังการออกผลการเรียนรายวิชามี

การทวนสอบผลสัมฤทธิ์โดยรวมในวิชา คือ การทวนสอบการใหคะแนนจากประธานสาขาวิชาและฝายวิชาการของ

คณะวิทยฯ 

5.  การดําเนินการทบทวนและการวางแผนปรับปรุงประสิทธิผลของรายวิชา 

จากผลการประเมินและทวนสอบผลสัมฤทธิ์ประสิทธิผลรายวิชา ไดมีการวางแผนการปรับปรุงการสอน

และรายละเอียดวิชา เพื่อใหเกิดคุณภาพมากขึ้น โดยการปรับปรุงรายวิชาทุก 3 ป ตามขอเสนอแนะการทวนสอบ

ตามขอ 4, แบบประเมินผูสอน, และแบบประเมินรายวิชา 

 

หมวดอื่นๆ 

 

1.  การบูรณาการกระบวนการวิจัยหรืองานสรางสรรคกับกระบวนการจัดการเรียนการสอน   (ถาม)ี 

 -  

2.  การบูรณาการงานบริการวิชาการแกสังคมกับกระบวนการเรียนการสอน (ถาม)ี 

 - 


