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บทคัดย่อ 

 
 โครงงานวิจัยฉบับนี้ มีวัตถุประสงค์ท่ีต้องการพัฒนาโปรแกรมส่ือคอมพิวเตอร์ช่วยสอน สนับสนุนการเรียน

การสอนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม (พลศาสตร์) คณะวิศวกรรมศาสตร์มหาวิทยาลัยศรีนครินวิโรฒ องครักษ์ และนําข้อมูลมา
พัฒนารูปแบบการเรียนการสอนและพัฒนาสื่อสนับสนุนการเรียนการสอน (CAI)  แบบเน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ เพ่ือเป็นการเพิ่ม
ความสามารถในการเรียนรู้ต่อการเรียนการสอนของนิสิตสาขาวิศวกรรมศาสตร์ในรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2  

จากผลการทดสอบค่าระดับของคะแนนของการได้รับความรู้จากการเข้าร่วมทดสอบ พบว่าในคะแนนของทุกข้อใน
แบบสอบถามค่าระดับคะแนนจะอยู่ในระดับ มาก รองลงมาคือระดับ พอใช้ และลําดับสุดท้ายคือ มากท่ีสุด ในส่วนของระดับ 
น้อย และ น้อยท่ีสุด ไม่มีการประเมิน และผลการประเมินระดับความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรมจะพบว่า ผลประเมินความพึง
พอใจของผู้ใช้โปรแกรมช่วยในการเรียนรู้และแก้ไขปัญหาท้ัง 4 ด้านอยู่ในระดับ ความพึงพอใจมาก โดยมี ค่าเฉลี่ย x  = 
3.82 และ ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) = 0.70  

ดังน้ันจากผลวิจัยแสดงให้เห็นว่า การนําโปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์มาช่วยสอนถือเป็นประโยชน์อย่างย่ิง ท่ีจะเป็นเคร่ืองมือ
เสริมทักษะการเรียนรู้ของนิสิตรวมไปถึงเปิดโอกาสให้นิสิตได้เรียนรู้และพัฒนาตนเองตามศักยภาพ และควรจะนําข้อเสนอแนะ
และประเด็นต่างๆ ไปปรับปรุงโปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์ช่วยสอนรวมถึงบทเรียน ซ่ึงรวมถึงอาจนําไปประยุกต์ใช้ในการพัฒนา
รายวิชาอ่ืนๆ ในอนาคตอีกได้ 

 
คําสําคัญ : กลศาสตร์วิศวกรรม 2, สื่อการเรียนการสอน, โปรแกรมคํานวณ, บูรณาการ 
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Abstract 
 

This research aimed to developing the Computer Assisted Instruction (CAI) and supporting 
acquisition of knowledge for Engineering Mechanics (Dynamics) subject, Faculty of Engineering, 
Srinakharinwirot University, Ongkharak campus. The practice result applied to develop CIA for the child 
centre method and increased knowledge ability of engineering students who learn an engineering 
mechanics (dynamics) subject. 

Satisfaction test results show that the average value is the high level, the next below value is the 
modulate level and the last value is the highest level while the low and lowest level are not found. The 
results of satisfaction assessment are found that the very satisfaction score obtain 3.28 of the average 
deviation and 0.7 of standard deviation. 

As shown in the result of this research, the CAI was very useful tool that could help engineering 
students learning by themselves. In addition, comments and suggestions obtained from this research 
should be kept for further development of the program and applied to another subjects in the future. 
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บทที่ 1 
 

บทนํา 
 
 ความสําคัญ และที่มาของปัญหาท่ีทําการวิจัย 
 คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ เป็นสถาบันการศึกษาระดับอุดมศึกษา  ซ่ึงเน้นการเรียน
การสอนในศาสตร์ทางวิศวกรรมแขนงต่างๆ  และการสร้างสื่อสารสนเทศให้กับนิสิต/นักศึกษา  จําเป็นต้องได้รับความร่วมมือ
จากทุกฝ่ายท้ังด้านผู้สอน  บรรณารักษ์  และผู้บริหารของมหาวิทยาลัย  ตลอดจนหน่วยงานท่ีให้บริการสารสนเทศ  ได้แก่  
สํานักหอสมุด  หากผู้เกี่ยวข้องต่าง ๆ  ได้รับทราบถึงความสามารถในการรู้สารสนเทศของนิสิต/ นักศึกษาระดับปริญญาตรี       
ซ่ึงเป็นนิสิตส่วนใหญ่ของมหาวิทยาลัย  จะสามารถใช้เป็นแนวทางในการพัฒนารูปแบบเนื้อหาบทเรียนการรู้สารสนเทศบน
เว็บไซต์  สําหรับนิสิตดังกล่าวในการเรียนรู้ด้วยตนเอง  เพ่ือเสริมสร้างทักษะและความสามารถในด้านกลศาสตร์วิศวกรรม
(พลศาสตร์)และนิสิตสามารถเข้าใจบทเรียนได้ง่ายข้ึน  โปรแกรมช่วยสอนจะเป็นสิ่งส่งเสริมให้นิสิตมีทักษะในการเข้าถึงเนื้อหา
รายวิชา และใช้ประโยชน์จากสารสนเทศได้อย่างมีประสิทธิภาพย่ิงข้ึน  อันจะส่งผลให้คุณภาพของบัณฑิตท่ีผลิตออกไปนั้น
บรรลุผลดังปณิธานของมหาวิทยาลัย  และสอดคล้องกับแผนพัฒนาทรัพยากรมนุษย์ของประเทศ 
 จากความสําคัญดังกล่าวข้างต้นคณะผู้วิจัยจึงต้องการพัฒนาโปรแกรมช่วยสอนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 
(พลศาสตร์) เพ่ือเพ่ิมความรู้ความสามารถด้านการเรียนการสอนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม (พลศาสตร์) คณะ
วิศวกรรมศาสตร์มหาวิทยาลัยศรีนครินวิโรฒ องครักษ์ และนําข้อมูลมาพัฒนารูปแบบการเรียนการสอนและพัฒนาสื่อเพ่ือ
สนับสนุนการเรียนการสอน (CAI) ต่อไป  

 
วัตถุประสงค์ของโครงการวิจัย 

1. เพ่ือออกแบบและพัฒนาโปรแกรมเพื่อใช้ในการเรียนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 
2. เพ่ือเป็นโปรแกรมต้นแบบให้นิสิตสามารถเรียนรู้การทํางานและนําไปประยุกต์ใช้กับงานต่างๆ ได้ 

 
ขอบเขตของโครงการวิจัย  

1.   ออกแบบโปรแกรมสําหรับหัวจ้อต่างๆ ในรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 
2.   สามารถใช้คํานวณค่าต่างๆ ท่ีเกี่ยวข้องในรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 ได้ 

 
ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. ได้โปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์ช่วยการเรียนการสอนเพื่อสนับสนุนการเรียนการสอนแบบเน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ 
2. ตีพิมพ์เผยแพร่ในวารสารวิชาการระดับชาติหรือนานาชาติ 
3. จัดทําสื่อเผยแพร่งานวิจัยเพื่อเป็นองค์ความรู้แก่หน่วยงานอ่ืนๆ ท่ีสนใจได้ 
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บทที่ 2 
 

ทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเก่ียวขอ้ง 
 

กิตต์ิกาญจน์ [2], ได้สอนถึงหลักการเพ่ือศึกษาการใช้โปรแกรมม่ิงเบื้องต้นและพัฒนาโปรแกรมม่ิงเพ่ือเอาไว้ใช้ในการ
ออกแบบโปรแกรมต่างๆ เพ่ือช่วยในการคํานวณหาค่าต่างๆ และเรียนรู้ในรายวิชานั้นๆ ในส่วนของสื่อทางเวบไซค์บางแหล่ง 
[1, 6, 7] จะมีการให้โหลดโปรแกรมช่วยการเรียนรู้ในบางรายวิชาเช่น กลศาสตร์วิศวกรรม 1 และ e-learning ได้เป็นต้น 

วิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 (พลศาสตร์) คิเนมาติกของอนุภาค ชนิดการเคลื่อนท่ีของอนุภาค จลศาสตร์ของอนุภาค 
กฎข้อสองของนิวตัน วิธีการพลังงานและโมเมนตัม ระบบอนุภาค คิเนมาติกของวัตถุแข็งเกร็ง การเคลื่อนท่ีในระนาบของวัตถุ
แข็งเกร็ง จลศาสตร์ของวัตถุแข็งเกร็งในสามมิติ การสั่นสะเทือนเชิงกลแบบมีตัวหน่วงและไม่มีตัวหน่วง ซ่ึงจะแบ่งออกเป็น
หัวข้อต่างๆ ดังนี้ จลศาสตร์ของอนุภาค, จลศาสตร์ของอนุภาค: แรงและความเร่ง, จลศาสตร์ของอนุภาค: งานและพลังงาน, 
จลศาสตร์ของอนุภาค: การดลและโมเมนตัม, จลนศาสตร์ในระนาบของวัตถุคงรูป, จลนศาสตร์ในระนาบของวัตถุคงรูป : แรง
และความเร่ง, จลนศาสตร์ในระนาบของวัตถุคงรูป : งานและพลังงาน, จลนศาสตร์ในระนาบของวัตถุคงรูป : การดลและ
โมเมนตัมและการสั่นสะเทือน 
 
กฎการเคล่ือนท่ีของนิวตัน [3, 4, 5] 

 กฎการเคล่ือนท่ีข้อท่ีสองของนิวตันนั้น อนุภาคจะถูกกระทําโดยแรงท่ีไม่สมดุล และเคลื่อนท่ีไปทิศทางเดียวกับ
แรงลัพธ์ ถ้ามวลของอนุภาคคือ m และความเร็วคือ v กฎข้อท่ีสองสามารถเขียนได้เป็น 

 

avF mm
dt

d
 )(  

 
 สมการข้างต้นคือสมการของการเคลื่อนท่ีและเป็นสมการหนึ่งท่ีสําคัญมากทางกลศาสตร์ 

 กฎความโน้มถ่วงของนิวตัน : อธิบายถึงแรงดึงดูดระหว่างกันของสองอนุภาค คือ 
 

2
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r

mm
GF   

 
 เม่ือ  F          คือ แรงดึงดูดระหว่างกันของสองอนุภาค 
        G         คือ ค่าคงท่ีของความโน้มถ่วง (G = 66.73(10-12) m3 / (kg•s2)) 
        m1,m2   คือ มวลของแต่ละอนุภาค 
        r           คือ ระยะห่างระหว่างจุดศูนย์กลางของสองอนุภาค 
 

 มวลและน้ําหนัก  
มวลเป็นคุณสมบัติของวัตถุซ่ึงเป็นปริมาณท่ีใช้วัดความสามารถในการต้านทานหรือเปลี่ยนความเร็วของวัตถุ
และมวลเป็นปริมาณสัมบูรณ์ 

น้ําหนัก คือ คุณสมบัติของวัตถุท่ีเกิดข้ึนภายใต้สนามแรงดึงดูดของโลก น้ําหนักไม่ใช่ปริมาณสัมบูรณ์ น้ําหนักข้ึนอยู่
กับความสูงของมวลจากพ้ืนโลก 
 ความสัมพันธ์ระหวา่งน้ําหนักและมวลของอนุภาค คือ w = mg และ g คือ ความเร่งเนืองจากแรงโน้มถ่วงของโลก 

 หน่วยของระบบ SI ในระบบSI มวลของวัตถุใดๆ มีหน่วยเป็นกิโลกรัม (kg) และหน่วยของนํ้าหนักจะแสดงเป็นนิว
ตัน (N)  

W= mg (N) เมือ (g=9.81
࢓

࢙૛) 
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หลักการของงานและพลังงาน 

 หลักการของงานและพลังงานสําหรับอนุภาค คือ 

2211 TUT    

เม่ือ 2
22

2
11 2

1
,

2

1
mvTmvT  คือพลังงานจลน์ของอนุภาคท่ีจุด 1 และจุด 2 ตามลําดับ,  21U  คือ งาน

ท้ังหมดท่ีกระทําเม่ืออนุภาคเคลื่อนท่ีจากจุด 1 ไปยังจุด 2 
 หลักการของงานและพลังงานที่ใช้แก้ปัญหาการเคลื่อนท่ีนั้นจะช่วยทําให้การวิเคราะห์ปัญหาในเทอมของความเร็ว 

แรง การกระจัดทําได้สะดวกย่ิงข้ึน 
 

หลักการของงานและพลังงานสําหรับระบบอนุภาค 
 เราสามารถใช้หลักการของงานและพลังงานวิเคราะห์ระบบท่ีประกอบด้วยอนุภาคท่ีแยกอิสระอยู่ภาคในเนื้อท่ีขอบเขต

เดียวกันได้และสามารถเขียนเป็นสัญลักษณ์ได้เป็น 
 

   2211 TUT  

 
การกระทบ 
 การกระทบเกิดข้ึนเม่ือวัตถุ 2 ชิ้น เคลื่อนท่ีมาประทะกันและเกิดแรงปฏิกิริยากระทําซ่ึงกันและกันในช่วงเวลาสั้น ๆ 
โดยท่ัวไปการกระทบแบ่งออกได้เป็น 2 ลักษณะ คือ 

 การกระทบแนวตรง  ทิศของการเคล่ือนท่ีของจุดศูนย์กลางมวลของอนุภาคท้ังสองจะอยู่บนเส้นท่ีลากผ่านจุด
ศูนย์กลางมวลของอนุภาค คือ เส้นของการกระทบ (line of impact)  

 การกระทบแนวเฉียง  การเคล่ือนท่ีของอนุภาคหรือท้ังสองอนุภาคจะทํามุมกับเส้นของการกระทบ  
 
สัมประสิทธ์ิการคืนสภาพ 

สัมประสิทธ์ิการคืนสภาพ คือ อัตราส่วนระหว่างความเร็วสัมพัทธ์ของอนุภาคขณะแยกจากกันกับความเร็วสัมพัทธ์
ของอนุภาคขณะเคลื่อนที่เข้าหากัน 
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 การกระทบแบบยืดหยุ่น (Elastic Impact)    : e = 1 การดลช่วงยุบตัวจะเท่ากับการดลช่วงคืนตัว 
 การกระทบแบบไม่ยืดหยุ่น (Plastic Impact) : e = 0 ไม่มีการดลในช่วงคืนตัว วัตถุจะติดกันและเคลื่อนท่ีไป

พร้อมกันด้วยความเร็วเดียวกัน 
 
วิธีการวิเคราะห์ปัญหา (การกระทบแนวตรง) 

โดยปรกติแล้วความเร็วสุดท้ายของท้ังสองอนุภาคจะคํานวณได้หลังจากการกระทบ เม่ือทราบสัมประสิทธ์ิการคืน
สภาพ , มวลของท้ังสองอนุภาค, ความเร็วต้นของแต่ละอนุภาค ความเร็วสุดท้ายจะสามารถหาได้จากการประยุกต์ใช้ 
2 สมการ ดังน้ี 

 ประยุกต์ใช้สมการของการอนุรักษ์ของโมเมนตัม ท่ีระบบอนุภาค 
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Yes 

บทที่ 3 
 

การคํานวณและการออกแบบ 
 

แผนผังลําดับการทํางานของโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.1 แสดงแผนผังโปรแกรม 

รับค่าต่างๆ เพ่ือ
ใช้ในการคํานวณ 

เร่ิมต้น 

เข้าสู่โปรแกรม
สําเร็จรูป 

เลือกโปรแกรมที่ใช้
ในการคํานวณ 

เข้าสู้โปรแกรม
บังคับโดยการคลิก 

ได้ค่าจากการ
คํานวณ 

หยุด 

เร่ิมต้น
โปรแกรม

No 

Yes 

No 
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การพัฒนาตัวโปรแกรมสําหรับใช้ในการคํานวณ 

ตัวโปรแกรมท่ีได้พัฒนาข้ึนนั้นเพ่ือใช้ในการเรียนรู้และแก้ไขปัญหาของวิชากลศาสตร์วิศวกรรม (พลศาสตร์) โดย
ผู้พัฒนาโปรแกรมจะพัฒนาโปรแกรมจากโปรแกรม Visual Basic C++ ซ่ึงเป็นโปรแกรมท่ีพัฒนาได้ง่ายและสามารถเรียนรู้
และแก้ไขในส่วนของตัวโปรแกรมได้เป็นอย่างดี โดยโปรแกรมท่ีผู้พัฒนาจะสร้างขึ้นนั้นจะสร้างให้อยู่ในรูปของไฟล์ “.exe” 
ภายใต้ชื่อตามหัวข้อต่างๆ เพ่ือความสะดวกต่อการนําไปใช้งานในที่ต่างๆ 
 
โปรแกรมการเคล่ือนท่ีในแนวเส้นตรง  

การเข้าสู่ตัวโปรแกรมสามารถเข้าได้โดยคลิกท่ีรูปไอคอน            ท่ีอยู่หน้าจอคอมพิวเตอร์ เมือทําการเปิด 
 
โปรแกรม “การเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง” จะปรากฏรายละเอียดของหน้าโปรแกรมท่ีได้ออกแบบและจัดสร้างแล้วเป็นดังนี้ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.2 หน้าโปรมแกรมหลักและรายละเอียดในแต่ละหัวข้อ 
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อธิบายรายละเอียดของหน้าโปรแกรม 

เมือทําการเปิดโปรแกรม “การเคล่ือนท่ีในแนวเส้นตรง” หน้าโปรแกรมจะปรากฏ ซ่ึงหน้าต่างท่ีปรากฏจะประกอบ
ไปด้วยรายละเอียดของแถบเครื่องมือท่ีใช้เป็นดังนี้ 

 

 
 

รูปที่ 3.3 แสดงส่วนประกอบต่าง ๆ ท่ีสําคัญบนหน้าต่างของโปรแกรม 
 
หน้าหลักโปรแกรม 

  เป็นหน้าโปรแกรมท่ีแสดงรายละเอียดท้ังหมดของการคํานวณในหัวข้อต่างๆ ในท่ีนี้เป็นโปรแกรมสําหรับ
การคํานวณการเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง ในส่วนนี้จะแสดงหัวข้อต่างๆ อาทิเช่น บทนํา ทฤษฎี สูตรการคํานวณต่างๆ ท่ี
เกี่ยวข้องกับหัวข้อตามโปรแกรมนั้นๆ และหน้าแสดงข้อมูลผู้พัฒนาโปรแกรม ดังรูป 
 

 
 

รูปที่ 3.4 หน้าโปรมแกรมหลัก 
 
 

ชื่อหัวข้อการคํานวณของโปรแกรม 

แถบเคร่ืองมือของโปรแกรม 

รายละเอียดหน้าหลักของโปรแกรม 

คําสั่งออกโปรแกรม 
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 หน้าบทนํา 
  เป็นหน้าโปรแกรมท่ีแสดงรายละเอียดวิชาและหัวข้อของทฤษฎีท่ีจะเรียนรู้ได้ด้วยตนเอง ในส่วนนี้จะแสดง
ถึงรายละเอียดของวิชา หัวข้อในการเรียนรู้ และการคํานวณต่างๆ ท่ีเกี่ยวข้อง 
 

 
 

รูปที่ 3.5 หน้าโปรมแกรมในส่วนของบทนํา 
 

หน้าผู้พัฒนาโปรแกรมและส่วนท่ีเก่ียวข้อง 
  เป็นหน้าโปรแกรมท่ีแสดงรายละเอียดท้ังหมดของผู้พัฒนาโปรแกรม เอกสารอ้างอิงและสถานท่ีในการ
ติดต่อสอบถาม 
  

 
 

รูปที่ 3.6 หน้าโปรมแกรมในส่วนของ about 
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หน้าทฤษฎี 
  เป็นหน้าโปรแกรมท่ีแสดงรายละเอียดของทฤษฎีในรายวิชาและหัวข้อของทฤษฎีต่างๆ ท่ีจะเรียนรู้ได้ด้วย
ตนเอง เมือทําการคลิกเลือกเข้าในในแต่ละส่วน โปรแกรมจะแสดงรายละเอียดของเนื้อหาในส่วนท่ีได้เลือกมา แสดงถึงทฤษฎี
และสูตรการคํานวณท่ีเกี่ยวข้อง ท่ีมาของสมการ โดยจะแสดงเป็นรายละเอียดของหัวข้อนั้นๆ เพ่ือให้ผู้ท่ีสนใจได้ศึกษาเรียนรู้ได้
ด้วยตนเอง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.7 หน้าโปรมแกรมในส่วนของทฤษฎี 
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หน้าสมการในการคํานวณต่างๆ 
  เป็นหน้าโปรแกรมท่ีแสดงรายละเอียดของสมการท่ีใช้สําหรับการคํานวณในหัวข้อนั้นๆ ตามท่ีผู้เลือกได้ทํา
การเลือก ในส่วนนี้ตัวสมการจะเกี่ยวข้องตามหัวข้อของทฤษฎีท่ีได้เลือกมาต้ังแต่ต้นก่อนเข้าโปรแกรม ซ่ึงผู้ใช้สามารถท่ีจะ
เรียนรู้ได้ด้วยตนเอง เมือทําการคลิกเลือกเข้าในในแต่ละส่วน โปรแกรมจะแสดงรายละเอียดของสมการในส่วนท่ีได้เลือกมา  
โดยจะแสดงเป็นช่องสําหรับให้ผู้ใช้กรอกรายละเอียดต่างๆ ของข้อมูลท่ีจําเป็นในการคํานวณของหัวข้อนั้นๆ เพ่ือท่ีจะสามารถ
คํานวณและแสดงผลการคํานวณออกมา แบ่งออกเป็นการคํานวณหาความเร็วและการคํานวณหาระยะทาง ดังรูป 

 

 
 

รูปที่ 3.8 หน้าโปรมแกรมในส่วนของการคํานวณความเร็วท่ีเป็นฟังก์ชันของเวลา 
 

 
 

รูปที่ 3.9 หน้าโปรมแกรมในส่วนของการคํานวณระยะทางท่ีเป็นฟังก์ชันของเวลา 
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รูปที่ 3.10 หน้าโปรมแกรมในส่วนของการคํานวณความเร็วท่ีเป็นฟังก์ชันของระยะทาง 
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บทที่ 4 
 

ผลการทดลองและวิเคราะห์ผล 
 

การทดลองจะแบ่งออกเป็น 2 สว่น ได้แก่ การทดสอบความถูกต้องของโปรแกรมและการทดสอบให้นิสิตใช้งานจริง  
1. การทดสอบความถูกต้องของโปรแกรม จะทําการทดสอบกรอกค่าต่างๆ พร้อมกับรายละเอียดท่ีต้องใช้ในการ

คํานวณท้ังหมดเพื่อให้ได้ผลลัพธ์และทําการตรวจสอบค่าความถูกต้องของผลลัพธ์นั้น 
2. การทดสอบให้นิสิตใช้งานจริง จะทําการทดสอบ โดยให้ผู้ใช้ทําการใช้โปรแกรมช่วยในการศึกษา เรียนรู้และ

คํานวณหาผลลัพธ์ตามหัวข้อ โดยผู้ใช้งานโปรแกรมจะทําการกรอกรายละเอียดของข้อมูลท้ังหมดท่ีจําเป็นลงในหน้าโปรแกรมท่ี
แสดงรายละเอียดของสมการท่ีใช้สําหรับการคํานวณในหัวข้อนั้นๆ ตามท่ีผู้ใช้งานได้ทําการเลือก ซ่ึงสมการจะเกี่ยวข้องตาม
หัวข้อของทฤษฎีท่ีได้เลือกมาต้ังแต่ต้นก่อนเข้าโปรแกรม ผู้ใช้สามารถท่ีจะคลิกเลือกเข้าในแต่ละส่วน โปรแกรมจะแสดง
รายละเอียดของสมการในส่วนท่ีได้เลือกมา  โดยจะแสดงเป็นช่องสําหรับให้ผู้ใช้กรอกรายละเอียดต่างๆ ของข้อมูลท่ีจําเป็นใน
การคํานวณของหัวข้อนั้นๆ เพ่ือท่ีจะสามารถคํานวณและแสดงผลการคํานวณออกมา 
 
การทดสอบความถูกต้องของโปรแกรม 
ขั้นตอนในการทดสอบ 

1. เปิดโปรแกรมการคํานวณในหัวข้อต่างๆ 
2. ศึกษาทฤษฎีท่ีอยู่ในโปรแกรม 
3. เลือกหัวข้อในการคํานวณ 
4. เลือกตัวแปรท่ีต้องการจะหาผลลัพธ์ 
5. กรอกรายละเอียดของข้อมูลท้ังหมดท่ีจําเป็นลงในโปรแกรม 
6. เลือกการคํานวณผลลัพธ์ 
7. ตรวจสอบผลการคํานวณท่ีได้กับการคํานวณจริง 
8. ทําการทดสอบซํ้าจากข้อ 1-7 อีก 3 ครั้ง 

 
การทดสอบให้นิสิตใช้งานจริง 
 การทดสอบโดยการใช้งานโดยนิสิตเพ่ือท่ีจะได้นําข้อมูลไปพัฒนาและทดลองใช้ในการจัดทําแบบประเมินผลเพ่ือหา
ประสิทธิภาพของตัวโปรแกรม อีกท้ังเพ่ือทําการศึกษาถึงอุปสรรคต่อการใช้งาน โดยประชากรของกลุ่มตัวอย่างท่ีใช้ใน
การศึกษาในคร้ังนี้จะเป็นนิสิตท่ีลงเรียนในรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 ในเทอม 1/2555 จํานวน 60 ตัวอย่าง  
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การทดสอบความถูกต้องของโปรแกรม 
โปรแกรมการเคล่ือนท่ีในแนวเส้นตรง 

1. เปิดโปรแกรมการคํานวณในหัวข้อต่างๆ 
 

 
 

รูปที่ 4.1 หน้าโปรมแกรมหลัก 
 

2. เลือกหัวข้อในการคํานวณ 
3. เลือกตัวแปรท่ีต้องการจะหาผลลัพธ์ ในกรณีนี้เลือกการคํานวณหาค่า ความเร็ว V 
 

 
 

รูปที่ 4.2 หน้าโปรมแกรมในส่วนของการคํานวณความเร็วท่ีเป็นฟังก์ชันของเวลา 
 
 

2 

3 
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4. กรอกรายละเอียดของข้อมูลท้ังหมดท่ีจําเป็นลงในโปรแกรม โดยทําการกรอกค่าดังนี้ 
 4.1 กําหนดให้ค่า u มีค่าเท่ากับ 1 m/s 
 4.2 กําหนดให้ค่า a มีค่าเท่ากับ 2.5 m/s2 

 4.3 กําหนดให้ค่า t มีค่าเท่ากับ 10 s 
5. เลือกการคํานวณผลลัพธ์ 
 

 
 

รูปที่ 4.3 ค่าของคัวแปรต่างๆ ท่ีกรอกลงหน้าโปรมแกรม 
 

6. ได้ผลการคํานวณค่าตัวแปรความเร็ว v เท่ากับ 26 m/s 
 

 
 

รูปที่ 4.4 แสดงค่าผลลัพธ์ท่ีได้จากการคํานวณ 
 

4.1 
4.2 
4.3 

5 
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7. ตรวจสอบผลการคํานวณท่ีได้กับการคํานวณจริง 

สมการการความเร็วของวัตถุท่ีเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง  
    V = u+at 
    V = 1+(2.5)(10) 
    V = 26 m/s 
 ดังน้ันผลการทดสอบท่ีได้จะเห็นว่า ค่าท่ีได้จากโปรแกรมมีค่าเท่ากับค่าท่ีได้จากการคาํนวณ 
 
8. ทําการคํานวณหาค่าของตัวแปรตัวอ่ืนๆ  
 8.1 การคํานวณหาค่าความเร็วท่ีเป็นฟังก์ชันของเวลา 
 

 
 

รูปที่ 4.5 แสดงค่าผลลัพธ์ท่ีได้จากการคํานวณ 
 

8.2 การคํานวณหาค่าระยะทางท่ีเป็นฟังก์ชันของเวลา 
 

 
 

รูปที่ 4.6 แสดงค่าผลลัพธ์ท่ีได้จากการคํานวณ 
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 8.3 การคํานวณหาค่าความเร็วท่ีเป็นฟังก์ชันของระยะทาง 
 

 
 

รูปที่ 4.7 แสดงค่าผลลัพธ์ท่ีได้จากการคํานวณ 
 
การทดสอบให้นิสิตใช้งานจริง 
 การทดสอบจะทําโดยการเก็บรวบรวมข้อมูลจากการทดสอบจริงของกลุ่มตัวอย่างจากการใช้งาน โดยกลุ่มตัวอย่างนี้
จะเป็นนิสิตเพ่ือท่ีจะได้นําข้อมูลไปพัฒนาและทดลองใช้ในการจัดทําแบบประเมินผลเพ่ือหาประสิทธิภาพของตัวโปรแกรม อีก
ท้ังเพ่ือทําการศึกษาถึงอุปสรรคต่อการใช้งาน โดยประชากรของกลุ่มตัวอย่างท่ีใช้ในการศึกษาในคร้ังนี้จะเป็นนิสิตท่ีลงเรียนใน
รายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2 ในเทอม 1/2555 จํานวน 60 ตัวอย่าง เป็นระยะเวลา 4 เดือน หลังจากการใช้งานแล้วจะมี
แบบสอบถามเป็นเคร่ืองมือในการประเมินผลและประสิทธิภาพของตัวโปรแกรม จากนั้นจะนําข้อมูลท่ีได้มาวิเคราะห์ข้อมูล 
เพ่ือหาค่าเฉลี่ยและร้อยละความผึงพอใจในการใช้งาน 
 
ผลการทดสอบให้นิสิตใช้งานจริง 
ตารางท่ี 1 ผลจํานวนผู้ได้รับความรู้ที่เข้าร่วมทดสอบ 

รายการ ระดับการนําไปใช้และประโยชน์ที่ได้รับ (จํานวนคน) 
มากท่ีสุด มาก พอใช้ น้อย น้อยท่ีสุด 

1.มีความรู้ความเข้าใจในรายวิชาเพ่ิมมากข้ึน 9 41 10 0 0 
2.มีทักษะในรายวิชาเพิ่มมากข้ึน 5 38 17 0 0 
3.มีการปรับตัวในการเรียนดีมากขึ้น 11 43 6 0 0 
4.มีการแลกเปลี่ยนความรู้ในรายวิชาท่ีเรียนดีขึ้น 4 33 23 0 0 

รวม 60 คน 
 
 
 
 
 
 



 
ตารางท่ี 2

1.มีความรู้
2.มีทักษะใ
3.มีการปรั
4.มีการแล

 
 
และได้ประ
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ผลการประเมินระดับความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรม 
 ในส่วนของการทดสอบนี้จะเป็นการประเมินระดับความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรม โดยจะใช้แบบสอบถามที่แบ่ง
ออกเป็น 4 ส่วน ได้แก่ 

o ด้านความเหมาะสมจองเนื้อหาและการดําเนินเร่ือง 
o ด้านความเหมาะสมของรูปแบบ ภาษา ตัวอักษรและสี 
o ด้านความเหมาะสมของกระบวนการเรียนรู้ 
o ด้านการวัดและการประเมินผล 

การประเมินระดับความพึงพอใจจะแบ่งออกเป็น 5 ระดับ โดยแบ่งจากระดับน้อยท่ีสุดให้เป็น 1 ไปจนถึงระดบัมาก 
ท่ีสุดให้เป็น 5 แบ่งได้เป็นดังนี้ 

o ระดับ 5 หมายถึง มากท่ีสุด 
o ระดับ 4 หมายถึง มาก 
o ระดับ 3 หมายถึง ปานกลาง 
o ระดับ 2 หมายถึง น้อย 
o ระดับ 1 หมายถึง น้อยท่ีสุด 

โดยจะใช้การวิเคราะห์หรือการแปรความหมายของค่าเฉลี่ยความพึงพอใจสําหรับงานวิจัยในคร้ังนี้เป็นดังนี้ 
o ค่าเฉลี่ยท่ี 4.51 – 5.00 หมายถึง มากท่ีสุด 
o ค่าเฉลี่ยท่ี 3.51 – 4.00 หมายถึง มาก 
o ค่าเฉลี่ยท่ี 2.51 – 3.00 หมายถึง ปานกลาง 
o ค่าเฉลี่ยท่ี 1.51 – 2.00 หมายถึง พอใช้ 
o ค่าเฉลี่ยท่ี 1.00 – 1.50 หมายถึง ควรปรับปรุง 

ค่าเฉลี่ย ሺݔҧሻ และค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) ของผลการประเมินระดับความพึงพอใจต่อการใช้โปรแกรมช่วยใน
การแก้ไขการเรียนรู้และปัญหาของบทเรียนในแต่ละส่วนท่ีได้จากแบบสอบถามเป็นไปดังตารางนี้ 
 
ตารางท่ี 3 ผลการประเมนิระดับความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรมช่วยในการเรียนรู้และแก้ไขปัญหา 

รายการ ระดับความคิดเห็น 
ค่าเฉลี่ย ሺݔҧሻ ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) ผลของการแปรความหมาย 

1.ด้านความเหมาะสมจองเนื้อหา
และการดําเนินเร่ือง 

3.78 0.71 ความพึงพอใจมาก 

2.ด้านความเหมาะสมของรูปแบบ 
ภาษา ตัวอักษรและสี 

4.02 0.58 ความพึงพอใจมาก 

3.ด้านความเหมาะสมของ
กระบวนการเรียนรู้ 

3.76 0.72 ความพึงพอใจมาก 

4.ด้านการวัดและการประเมินผล 
 

3.71 0.78 ความพึงพอใจมาก 

รวม 3.82 0.70 ความพึงพอใจมาก 
 
 จากตารางท่ี 3 ผลการประเมินจะพบว่า ผลประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรมช่วยในการเรียนรู้และแก้ไข
ปัญหาท้ัง 4 ด้านอยู่ในระดับ ความพึงพอใจมาก โดยมี ค่าเฉลี่ย ሺݔҧሻ = 3.82 และ ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) = 0.70 
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บทที่ 5 
 

สรุปผลการทดลองและข้อเสนอแนะ 
 

สรุปผลการทดลอง 
โครงงานวิจัยฉบับนี้ มีวัตถุประสงค์ท่ีต้องการพัฒนาโปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์ช่วยสอนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 

(พลศาสตร์) เพ่ือสนับสนุนการเรียนการสอและเพ่ิมความรู้ความสามารถด้านการเรียนการสอนรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 
(พลศาสตร์) คณะวิศวกรรมศาสตร์มหาวิทยาลัยศรีนครินวิโรฒ องครักษ์ และนําข้อมูลมาพัฒนารูปแบบการเรียนการสอนและ
พัฒนาสื่อสนับสนุนการเรียนการสอน (CAI)  แบบเน้นผู้เรียนเป็นสําคัญ เพ่ือเป็นการเพิ่มประสิทธิภาพและประสิทธิผลต่อการ
เรียนการสอนของนิสิตในรายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม 2  

จากผลการทดสอบค่าระดับของคะแนนของการได้รับความรู้จากการเข้าร่วมทดสอบ พบว่าในคะแนนของทุกข้อใน
แบบสอบถามค่าระดับคะแนนจะอยู่ในระดับ มาก รองลงมาคือระดับ พอใช้ และลําดับสุดท้ายคือ มากท่ีสุด ในส่วนของระดับ 
น้อย และ น้อยท่ีสุด ไม่มีการประเมิน และผลการประเมินระดับความพึงพอใจของผู้ใช้โปรแกรมจะพบว่า ผลประเมินความพึง
พอใจของผู้ใช้โปรแกรมช่วยในการเรียนรู้และแก้ไขปัญหาท้ัง 4 ด้านอยู่ในระดับ ความพึงพอใจมาก โดยมี ค่าเฉลี่ย ሺݔҧሻ = 
3.82 และ ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) = 0.70  

ดังนั้นจากผลวิจัยแสดงให้เห็นว่า การนําโปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์มาช่วยสอนถือเป็นประโยชน์อย่างย่ิง ท่ีจะเป็น
เครื่องมือเสริมทักษะการเรียนรู้ของนิสิตรวมไปถึงเปิดโอกาสให้นิสิตได้เรียนรู้และพัฒนาตนเองตามศักยภาพ และควรจะนํา
ข้อเสนอแนะและประเด็นต่างๆ ไปปรับปรุงโปรแกรมสื่อคอมพิวเตอร์ช่วยสอนรวมถึงบทเรียน ซ่ึงรวมถึงอาจนําไปประยุกต์ใช้
ในการพัฒนารายวิชาอ่ืนๆ ในอนาคตอีกได้ 
 
ปัญหาที่พบ 
  ตลอดระยะเวลาของการดําเนินการ พบอุปสรรถและปัญหาหลากหลาย ท้ังด้านการวางแผน การออกแบบ การสร้าง
ตัวโปรแกรม และการทดลองปัจจัยหลักอันดับแรกคือ เรื่องของการบริหารเวลาในการดําเนินงานซ่ึงพอจะสรุปได้ดังน้ี 
 1. เนื่องจากเป็นโปรแกรมท่ีมีการพัฒนาโปรแกรมตันแบบข้ึนมาใหม่ ทําให้ต้องมีการออกแบบปรับปรุงและพัฒนา
โปรแกรมหลายขั้นตอนเพ่ือให้ตัวโปรแกรมสามารถใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพสูงสุด จึงทําให้โครงงานล่าช้า 
 2. ในการทดสอบการใช้งานตัวโปรแกรมกับผู้ใช้งานจริงจําเป็นต้องใช้กลุ่มตัวอย่างท่ีลงเรียนในรายวิชาท่ีเกี่ยวข้องกับ
ตัวโปรแกรมจริงๆ และต้องเก็บข้อมูลภายหลังจากท่ีผู้ใช้งานเรียนจบในเทอมนั้นๆแล้ว จึงทําให้เกิดความล่าช้าในการรวบรวม
ข้อมูลท้ังหมดมาสรุปผล 
 
งานวิจัยท่ีคาดว่าจะดําเนินการต่อไป 
 ควรมีการปรับปรุงแก้ไขและพัฒนาเคร่ืองให้มีประสิทธิภาพสูงข้ึนโดย 

1. ปรับปรุงการตัวโปรแกรมให้มีประสิทธิภาพมากขึ้น 
 2. ปรับปรุงการให้มีการใช้ออนไลน์ได้ 
 3. ปรับปรุงให้สามารถใช้งานได้หลากหลายมากย่ิงข้ึน 
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ภาคผนวก 
แสดงโปรแกรมการคํานวณในส่วนของหวัข้อต่างๆ 
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รูปภาคผนวกที่ 1 โปรมแกรมการคํานวณการกระทบ 
 
 

 
 

รูปภาคผนวกที่ 2 หน้าของโปรมแกรมการคํานวณการกระทบ 
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รูปภาคผนวกที่ 3 โปรมแกรมการคํานวณพลังงาน 
 

 
 

รูปภาคผนวกที่ 4 หน้าของโปรมแกรมการคํานวณพลังงาน 
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รูปภาคผนวกที่ 5 โปรมแกรมการคํานวณโมเมนตัม 
 

 
 

รูปภาคผนวกที่ 6 หน้าของโปรมแกรมการคํานวณโมเมนตัม 
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รูปภาคผนวกที่ 7 โปรมแกรมการคํานวณงานเนื่องจากแรง 
 

 
 

รูปภาคผนวกที่ 8 หน้าของโปรมแกรมการคํานวณงานเนื่องจากแรง 
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รูปภาคผนวกที่ 9 โปรมแกรมการคํานวณการเคล่ือนท่ีแบบโพรเจกไทล ์
 

 
 

รูปภาคผนวกที่ 10 หน้าของโปรมแกรมการคํานวณการเคล่ือนท่ีแบบโพรเจกไทล์ 
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16. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง (หัวหน้าโครงการ), พิศมัย พันธุ์อภัย, สิทธินันท์ ท่อแก้ว,สมชาย แย้มใส, การผลิตเย่ือ
แผ่นเซรามิกรูพรุนขนาดไมโครเมตรด้วยการอัดรีดสําหรับการแยกชีวภาพ, เงินงบประมาณแผ่นดิน มศว 
ประจําปี 2551 

17. พิศมัย พันธ์ุอภัย (หัวหน้าโครงการ) และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, การพัฒนาโปรแกรมเพื่อการเรียนรู้การ
ควบคุมการทํางานของแขนกลแบบอาร์ติคูเลท, เงินรายได้คณะวิศวกรรมศาสตร์ ประจําปี 2552 

18. นิตต์อลิน พันธุ์อภัย (หัวหน้าโครงการ) และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, การศึกษาการผลิตกระแสไฟฟ้าจากกังหัน
ลมความเร็วลมต่ําเพ่ือประยุกต์ใช้ในพ้ืนท่ีเกษตรกรรม, ทุนเครือข่ายวิจัยภาคกลางตอนบน ประจําปี 2552 

19. นิตต์อลิน พันธุ์อภัย (หัวหน้าโครงการ) และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, การออกแบบและพัฒนาระบบติดตามดวง
อาทิตย์เพ่ือใช้ในระบบผลิตความร้อนจากพลงังานแสงอาทิตย์ท่ีอุณหภูมิสูงด้วย Fresnel lens, เงินงบประมาณ
แผ่นดิน มศว ประจําปี 2554 

20. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง (หัวหน้าโครงการ) และ สมชาย แย้มใส, การออกแบบและสร้างเคร่ืองอบแห้งปลาสลิด
ด้วยรังสีอินฟราเรดชนิดไกลด้วยการหมุนวน, เงินงบประมาณแผ่นดิน มศว ประจําปี 2554 ส่วนเพ่ิมเติม สกอ. 

21. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง (หัวหน้าโครงการ) และ นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย, การออกแบบพัฒนาโปรแกรมช่วยสอน
รายวิชากลศาสตร์วิศวกรรม (พลศาสตร์), เงินรายได้คณะวิศวกรรมศาสตร์ ประจําปี 2554 

22. นิตต์อลิน พันธุ์อภัย (หัวหน้าโครงการ) และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, การออกแบบและพัฒนาต้นแบบระบบผลิต
กระแสไฟฟ้าจากพลังงานแสงอาทิตย์ด้วย Fresnel lens, เงินงบประมาณแผ่นดิน มศว ประจําปี 2555 

23. ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง (หัวหน้าโครงการ) และ นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย, การออกแบบและพัฒนาต้นแบบเตา
พลังงานแสงอาทิตย์สารพัดประโยชน์แบบพกพา, เงินงบประมาณแผ่นดิน มศว ประจําปี 2555 
 

ผลงานวิจัยท่ีได้รับการเผยแพร่: 
National Journals: 

1. ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง และ พิศมัย พันธ์ุอภัย, 2548, การออกแบบหุ่นยนต์ไต่ผนังเรียบท่ีมีลักษณะของขาแบบ 
Crack – Rocker, Journal of Engineering Energy and Environment, Vol. 1, มศว, หน้า 34 - 42. 

2. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และ พิศมัย พันธุ์อภัย, 2548, เคร่ืองคัดแยกเหรียญแบบรางคัดแยก, วารสารวิศวกรรม มศว 
ปีท่ี 1 ฉบับท่ี 1 มกราคม-มิถุนายน, หน้า 63-68. 
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3. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และประกอบ สุรวัฒนาวรรณ 2548, การออกแบบและพัฒนาหุ่นยนต์ไต่ผนังแบบ Electro-
pneumatic, วารสารวิศวกรรมสาร มก, ฉบับท่ี 54-55 ปีท่ี 18 ฉบับประจําเดือน ธันวาคม 2547-กรกฎาคม 2548, 
หน้า 64 -75. 

4. วิชิต บัวแก้ว, ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง และ พิศมัย พันธ์ุอภัย, 2549, แขนกลแบบอาร์ติคลูเลท, Journal of 
Engineering Energy and Environment, Vol. 2, มศว, หน้า 31-38. 

5. นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, 2551, การออกแบบอุปกรณ์ช่วยจับยึดสําหรับติดรถกระบะ, 
Journal of Engineering Energy and Environment, Vol. 3, หน้า 27-32. 

6. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, สมชาย แย้มใส และ นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย, 2551, การออกและพัฒนาเคร่ืองบรรจุภัณฑ์
สําหรับสินค้า OTOP, Journal of Engineering Energy and Environment, Vol. 3, หน้า 33-39. 

 
National Conferences: 

1. สิทธินันท์ ท่อแก้ว, ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, พิศมัย พันธุ์อภัย และ สมชาย แย้มใส, 2549, การสลายสีย้อม HICID 
Blue E-RL ด้วยเครื่องปฏิกรณ์แบบใช้แสง, การประชุมวิศวกรรมเคมีและเคมีประยุกต์แห่งประเทศไทย คร้ังท่ี 16, 
26-27 ตุลาคม 2549 กรุงเทพมหานคร. 

2. ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง, พิศมัย พันธ์ุอภัย, สมชาย แย้มใส, สํารวย  คะระนันท์ และ สิทธินันท์ ท่อแก้ว,  2549, 
หุ่นยนต์ต้นแบบสําหรับการสํารวจใต้น้ํา, การประชุมวิชาการเครือข่ายวิศวกรรมเครื่องกลแห่งประเทศไทยคร้ังท่ี 20, 
18-20 ตุลาคม 2549 ณ จังหวัดนครราชศรีมา. 

3. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, พิศมัย พันธุ์อภัย และ สมชาย แย้มใส, 2550, การออกแบบและสร้างเคร่ืองบรรจุผลิตภัณฑ์
สําหรับผลิตภัณฑ์ท่ีเป็นของเหลว, การประชุมวิชาการมหาวิทยาลัยศรีประทุม, 6 สิงหาคม 2550 ณ 
กรุงเทพมหานคร. 

4. พิศมัย พันธุ์อภัย, ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และ สมชาย แย้มใส, 2550, การออกแบบและสร้างชุดสาธิตเคร่ืองอัด
จาระบีอัตโนมัติ, การประชุมวิชาการมหาวิทยาลัยศรีประทุม, 6 สิงหาคม 2550 ณ กรุงเทพมหานคร. 

5. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และ พิศมัย พันธุ์อภัย, 2550, การปรับปรุงและพัฒนาหุ่นยนต์ไต่ผนัง, การประชุมวิชาการ
เครือข่ายวิศวกรรมเคร่ืองกลแห่งประเทศไทยคร้ังท่ี 21, 28-30 ตุลาคม 2550 ณ จังหวัดชลบุรี. 

6. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และ พิศมัย พันธ์ุอภัย, 2551, เคร่ืองข้ึนรูปขนมกระยาสารทสําหรับสินค้า OTOP, งาน
ประชุมวิชาการศรีนครินทรวิโรฒวิชาการ คร้ังท่ี 2, 31 มกราคม - 1 กุมภาพันธ์ 2551 ณ มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิ
โรฒ กรุงเทพมหานคร. 

7. นิตต์อลิน พันธุ์อภัย, สิทธินันท์ ท่อแก้ว, สมชาย แย้มใส, ไตร คะระนันท์ และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, 2552, เคร่ือง
หีบน้ํามันสบู่ดํากึ่งอัตโนมัติด้วยระบบไฮดรอลิกส์สําหรับชุมชนขนาดเล็ก, การประชุมวิชาการเครือข่าย
วิศวกรรมเคร่ืองกลแห่งประเทศไทยคร้ังท่ี 23, 4 – 7 พฤศจิกายน 2552 ณ จังหวัดเชียงใหม่. 

8. นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, 2554, รถติดตามมนุษย์อัตโนมัติ สําหรับช่วยเก็บอุปกรณ์ในโรง
ปฏิบัติการ, การประชุมเชิงวิชาการศรีนครินทรวิโรฒวิชาการคร้ังท่ี 5, 17 – 18 มีนาคม 2554 ณ มหาวิทยาลัยศรีนค
รินทรวิโรฒ กรุงเทพมหานคร. 

9. ประกอบ สุรวัฒนาวรรณ และ ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง, 2554, แบบจําลองทางคณิตศาสตร์และการออกแบบ
ตัวรับรังสีดวงอาทิตย์แบบรางพาราโบลา, การประชุมวิชาการเครือข่ายวิศวกรรมเคร่ืองกลแห่งประเทศไทยคร้ังท่ี 25, 
19 – 21 ตุลาคม 2554 ณ จังหวัดกระบี่. 

10. นิตต์อลิน พันธ์ุอภัย และ ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, 2555, การศึกษาสมรรถนะการผลิตกระแสไฟฟ้าด้วยกังหันลม
ความเร็วลมตํ่าและการประยุกต์ใช้งานในพื้นท่ีอําเภอเสาไห้ จังหวัดสระบุรี, การประชุมวิชาการศรีนครินทรวิโรฒ
วิชาการคร้ังท่ี 6, 29 – 30 พฤษภาคม 2555 ณ มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ กรุงเทพมหานคร. 

 
ผลงานแต่งหรือเรียบเรียง ตํารา หนังสือ หรือบทความทางวิชาการ: 
หนังสือ: 

1. วิชิต บัวแก้ว, ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, พิศมัย พันธุ์อภัย, 2547, “การใช้โปรแกรม SolidWorks2001 Plus ช่วยใน
การเขียนโปรแกรม”, พิมพ์ครั้งท่ี 2, บริษัท ซี วี แอล การพิมพ์ จํากัด. จํานวน 222 หน้า. 
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2. วิชิต บัวแก้ว, ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, พิศมัย พันธุ์อภัย, 2548, “เรียนรู้อย่าง step by step กับSolidWorks”, พิมพ์
ครั้งท่ี 1, บริษัท ซี วี แอล การพิมพ์ จํากัด. จํานวน 381 หน้า. 

3. ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง และ สมชาย แย้มใส, 2553, การวิเคราะห์ชิ้นส่วนเคร่ืองจักรกลด้วยโปรแกรมไฟไนเอลิเมนต์
ขั้นพ้ืนฐาน COSMOSWorks, โรงพิมพ์ เคคัลเลอร์ ปร้ินต้ิง, จํานวน 98 หน้า. 
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ผู้ร่วมโครงการวิจัย 
 

ชื่อ – สกุล   (ภาษาไทย)         นางสาว นิตต์อลิน พันธุ์อภัย (นางสาวพิศมัย พันธ์ุอภัย) 
(ภาษาอังกฤษ)     Miss Nittalin Pun-apai 

เลขหมายบัตรประจําตัวประชาชน    3-1910-00123-212 
ตําแหน่งปัจจุบัน                          ผู้ช่วยศาสตราจารย์ 
หน่วยงานท่ีอยู่ที่ติดต่อได้สะดวกพร้อมโทรศัพท์  โทรสาร  และ  E-mail  

ภาควิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล คณะวิศวกรรมศาสตร์  มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ อ.องครักษ์ จ. นครนายก 26120 
โทรศัพท์ 02-649500 ตอ่ 2055 โทรสาร 037-322609 E-mail: pissamai@swu.ac.th 
 
ประวัติการศึกษา 
ตําแหน่งทางวิชาการ คุณวุฒิ สาขาวิชา สําเร็จการศึกษาจากสถาบัน ปี พ.ศ. 
ผู้ช่วยศาสตราจารย์ วศ.บ. วิศวกรรมเคร่ืองกล มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ 2543 

วศ.ม. วิศวกรรมเคร่ืองกล มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์ 2548 
หัวข้อวิทยานิพนธ์ท่ีทํา  การศึกษาอิทธิพลของเงื่อนไขการกัดต่อความหยาบผิวของผลิตภัณฑ์จากยางพาราธรรมชาติ 
 
สาขาวิชาการท่ีมีความชํานาญ  
CAD/CAM/CAE, Vibration, Design Optimization, Hydraulics and Pneumatics Control, Renewable Energy 
 
ประวัติการทํางานและการฝึกอบรม: 
2000 to present Thailand-Lecturer in the Department of Mechanical Engineering, Srinakharinwirot 

University, teaching Mechanical Vibration, Fluid Power Control, Engineering 
Drawing, Engineering  Graphics I, Engineering  Graphics II to undergraduate 
students. 

 
ประสบการณ์ที่เก่ียวข้องกับการบริหารงานวิจัย (พิศมัยคือชื่อก่อนเปลื่ยน) 

1. พิศมัย พันธ์ุอภัย (หัวหน้าโครงการ), ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง, สมชาย แย้มใส, การออกแบบและสร้างเครื่อง
บรรจุภัณฑ์, เงินรายได้คณะวิศวกรรมศาสตร์ ประจําปี 2548 

2. ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง (หัวหน้าโครงการ) และ พิศมัย พันธ์ุอภัย, การออกแบบและสร้างชุดการประกอบ
ชิ้นส่วนในอุตสาหกรรมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์, โครงการพัฒนาทรัพยากรบุคคลอุตสาหกรรมฮาร์ดดิสก์ไดรฟ์, ศูนย์
เทคโนโลยีอิเล็คทรอนิกส์และคอมพิวเตอร์แห่งชาติ(เนคเทค) ประจําปี 2548 

3. สมชาย แย้มใส, (หัวหน้าโครงการ), ธีรภัทร หล่ิมบุญเรือง, พิศมัย พันธ์ุอภัย, การเพ่ิมคุณสมบัติของเหล็กกล้า
ไร้สนิมเพ่ือพัฒนาเป็นเคร่ืองมือทางการแพทย์ด้วยเทคนิคการดึงข้ึนรูป, เงินรายได้คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
ประจําปี 2550 

4. พิศมัย พันธ์ุอภัย (หัวหน้าโครงการ), ธีรภัทร หลิ่มบุญเรือง, สมชาย แย้มใส,สิทธินันท์ ท่อแก้ว, การสร้างเคร่ือง
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