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บทท่ี 3 
 

วิธีด ำเนินกำรวิจัย 
 
 การวิจัยในครั้งนี้ เป็นการวิจัยเชิงทดลอง (Experimental Research) ผู้วิจัยได้ด าเนินการ
วิจัย เพ่ือให้บรรลุวัตถุประสงค์ที่ ต้ังไว้ โดยผู้วิจัยได้ด าเนินการวิจัยและรวบรวมข้อมูลตามขั้นตอน
ดังต่อไปนี้ 
 
 1. ประชากร 
 2. กลุ่มตัวอย่าง 
 3. เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
 4. การรวบรวมข้อมูล 
 5. การวิเคราะห์ข้อมูล 
 
1.  ประชำกร 
 
 ประชากรที่ใช้ในการวิจัยในครั้งนี้  ได้แก่dคณาจารย์ บุคลากร และนักศึกษา ภาคปกติ
มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี ปีการศึกษา 2558 โดยประชากรที่ เป็นคณาจารย์ จ านวน 200 คน      
เป็นบุคลากร จ านวน 179 คน และเป็นนักศึกษา ภาคปกติ จ านวน 6,866 คน รวมประชากรทั้งสิ้น 
7,245 คน (ส านักงานส่งเสริมวิชาการและงานทะเบียน และกองการเจ้าหน้าที่ มหาวิทยาลัยราชภัฏ
ธนบุรี, 2558) 
 
2.  กลุ่มตัวอย่ำง 
 
 กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการวิจัยในครั้งนี้  คือ คณาจารย์ บุคลากร และนักศึกษา ภาคปกติ 
มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  ปีการศึกษา 2558 โดยค านวณจ านวนกลุ่มตัวอย่างจากสูตรการหา      
กลุ่มตัวอย่างของทาโร่  ยามาเน่ (TarodYamane) ท าให้ได้กลุ่มตัวอย่างจ านวน 400 คน และ        
ใช้วิธีการสุ่มกลุ่มตัวอย่างแบบมีสัดส่วน ท าให้ได้สัดส่วนของกลุ่มตัวอย่าง ดังนี้  คณาจารย์ จ านวน 11 
คน บุคลากร จ านวน 10 คน และนักศึกษา จ านวน 379 คน 
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3.  เครื่องมือท่ีใช้ในกำรวิจัย 
 
 3.1  เครื่องมือท่ีใช้ในกำรวิจัยใน 
    เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยในครั้งนี้ มีดังนี้ 
 
   1. ระบบควบคุมห้ องประชุม อัตโน มัติ  โดยสั่ งการ ผ่าน ระบบอินเทอร์เน็ตของ       
ส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
 
   2. แบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภา พระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมั ติ        
โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัย      
ราชภัฏธนบุรี 
 
   3. แบบสอบถามความความพึงพอใจในระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการ
ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
 
 3.2  กำรสร้ำงเครื่องมือท่ีใช้ในกำรวิจัย 
   การสร้างเครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้ศึกษาวิธีการสร้างเครื่องมือ และ
ด าเนินการสร้างเครื่องมือแต่ละประเภท ดังนี้ 
 
   1. ระบบควบคุมห้ องประชุม อัตโน มัติ  โดยสั่ งการ ผ่าน ระบบอินเทอร์เน็ตของ        
ส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี มีขั้นตอนการสร้าง ดังนี้ 
 
    1.1 ศึกษาเอกสารและงานวิจัยที่เก่ียวข้องกับระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ 
โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัย      
ราชภัฏธนบุรี 
 
    1.2 ออกแบบระบบควบ คุมห้ องปร ะชุ ม อัตโน มั ติ  โดยสั่ งกา รผ่ า นร ะบบ
อินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  
 
    1.3 สร้างระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ต
ของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี ซ่ึงประกอบด้วยชุด
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โปรแกรมควบคุมระยะไกลได้ติดต้ังที่เครื่องคอมพิวเตอร์เซิฟเวอร์งานเทคโนโลยีเพ่ือการศึกษา ส านัก
วิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ, ชุดควบคุมระบบอัตโนมัติติดต้ังที่ห้องออนแอร์ งานเทคโนโลยี
เพ่ือการศึกษา ส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ และชุดโปรแกรมควบคุมไฟฟ้าติดต้ังที่ห้อง
ประชุมเฉลิมพระเกียรติ โดยมีขั้นตอนการสร้าง ดังนี้ 
 
     1. ชุดโปรแกรมควบคุมระยะไกล เป็ นโปรแกรมส าเร็จรูปที่ ใช้ควบคุม
คอมพิวเตอร์แม่ข่ายจากหน้าจอมอนิเตอร์ของผู้ใช้ เช่น คอมพิวเตอร์แบบต้ังโต๊ะ หรืออาจจะใช้เป็น
เทคโนโลยีสื่อสารเคลื่อนที่ เช่น สมาร์ทโฟน แท็บเล็ต คอมพิวเตอร์แบบพกพาทีส่ามารถเชื่อมต่อกับ
อินเทอร์เน็ตได้ เม่ือติดต้ังโปรแกรมในเครื่ องคอมพิวเตอร์แล้วก็จะสามารถใช้โปรแกรมส าเร็จรูป    
ผ่านไปยังเครื่องคอมพิวเตอร์แม่ข่ายเพ่ือที่จะควบคุมระบบห้องประชุมอัตโนมัติ 
 
     2. ชุดควบคุมระบบอัตโนมัติ เป็นโปรแกรมส าเร็จรูปที่ใช้ควบคุมอุปกรณ์
ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยมีการสร้างชุดควบคุมระบบอัตโนมัติดังนี้ 
 
      2.1  โปรแกรมส าเร็จรูปที่ใช้ประมวลผลเพ่ือควบคุมการติดต่อระหว่าง
คอมพิวเตอร์แม่ข่ายกับอุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติที่ เชื่อมต่อทางพอร์ตขนาน ภาษา   
ที่ใช้เขียนโปรแกรมส าเร็จรูปดังกล่าว ใช้ค าสั่งภาษาซี ซ่ึงมนุษย์สามารถเข้าใจได้ง่าย โดยมีชุดค าสั่ง
การท างานมี 2 ฟังก์ชั่น คือ แบบอัตโนมัติ (Automation) และแบบมือ (Manual) 
 

 
 
ภำพ 80  Automation Control Panel 



มห
าวิท

ยาล
ัยร
าช
ภัฏ
ธน
บุร
ี

119 
 

      2.2  อุปกร ณ์ ร ะบ บควบ คุมห้ อ งป ร ะชุ ม อัตโน มั ติ  เป็ น อุปก ร ณ์
อิเล็กทรอนิกส์รับค าสั่ งจากเครื่องเซิร์ฟเวอร์ผ่านอินพุต (J10) ท างานสัมพันธ์ กับโปรแกรมส าเร็จรูป 
อุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติจะท าหน้าที่ เสมือนสวิตช์เปิด-ปิด ทางวงจรไฟฟ้า ซ่ึงท างาน
ตามโปรแกรมข้างต้น จะออกแบบแยกเป็นแผงวงจรหลัก, แผงวงจร Terminal, ออกแบบแผงวงจร
แสดงสถานะไดโอดเปล่งแสง และออกแบบแผงวงจรป้องกันระบบจากไฟฟ้าดับ ตามล าดับ 
 
        ในแผงวงจรหลักประกอบด้วยวงจรย่อย 8ชช่องสัญญาณ ซ่ึงใช้ไฟ
กระแสตรง 12ชโวลต์ป้อนไฟให้กับรีเลย์และอุปกรณ์ภายใน กรณีเม่ืออินพุต (J10) ไม่มีไฟกระแสตรง 
แหล่งจ่ายไฟป้อนไฟกระแสตรง 12 โวลต์ไหลผ่าน R1, R5, R9, R13, R17, R21, R25 และR29 และ
ผ่านR4, R8, R12, R16, R20, R24, R28, R32 แล้ วกระแสไฟฟ้าไหลไปไบแอสการท างานของ
ทรานซิสเตอร์ Q2, Q4, Q6, Q8, Q10, Q12, Q14 และQ16 ชนิด NPN ท าให้รีเลย์ RL1-RL8 และ
ไดโอดชนิดเปล่งแสง D1-D9  ท างาน 
 
        ในกร ณีเม่ือ อิน พุต  (J10) มีไฟกระแสตรงช5ช โวล ต์ ไหลผ่ า น                
ตัวต้านทาน R3, R7, R11, R15, R19, R23, R27 และR31 กระแสไฟฟ้าไหลไปไบแอสการท างานของ
ทรานซิสเตอร์ Q1, Q3, Q5, Q7, Q9, Q11, Q13 และQ15 ชนิด NPN เม่ือทรานซิสเตอร์ดังกล่าว
ท างานจะท าให้กระแสไฟฟ้าจากแหล่งจ่าย ไม่ไปไบแอสทรานซิสเตอร์ Q2, Q4, Q6, Q8, Q10, Q12, 
Q14 และQ16 ชนิด NPN ท าให้รีเลย์ RL1-RL8 และไดโอดชนิดเปล่งแสง D1-D9 หยุดท างาน 
 
        ไดโอด  D2, D4, D6, D8, D10, D12, D14 และD16 ท า หน้ า ที่
ป้องกันกระแสย้อนกลับเม่ือขดลวดหยุดน ากระแสซ่ึงอาจท าให้ อุปกรณ์ในวงจรเสียหาย 
 
        RL1-RL8ชท าหน้ า ที่ เป็ น สวิตช์เปิ ด -ปิดวงจร ชเชื่ อมต่อกับชุ ด
โปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า เพ่ือใช้ในรูปแบบ Remote 
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ภำพ 81  วงจรระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ (แผงวงจรหลัก) 
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ภำพ 82  แผงวงจร Terminal 
 

 
 
ภำพ 83  แผงวงจรแสดงสถานะไดโอดเปล่งแสง 
 

 
 
ภำพ 84  แผงวงจรป้องกันระบบจากไฟฟ้าดับ 
 
        เม่ือออกแบบวงจรระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติทั้งหมดแล้ว 
ล าดับต่อไปคือ ใช้โปรแกรมส าเร็จรูปตัวเดียวกันออกแบบลายปริ้นท์ จากนั้นใช้น้ ายากัดลายปริ้นท์  
ท าการกัดปริ้นท์ให้เหลือเพียงลายทองแดงที่เป็นลายของวงจร จากนั้นประกอบอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
ตามที่ได้ออกแบบวงจรไว ้ และประกอบลงกล่องอุปกรณ์ตามล าดับ 
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ภำพ 85  ลายปริ้นวงจรระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ (แผงวงจรหลัก) 
 

 
 
ภำพ 86  ลายปริ้นแผงวงจร Terminal 
 

 
 
ภำพ 87  ลายปริ้นแผงวงจรแสดงสถานะไดโอดเปล่งแสง 
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ภำพ 88  ลายปริ้นแผงวงจรป้องกันระบบจากไฟฟ้าดับ 
 

 
 
ภำพ 89  ประกอบอุปกรณ์ที่ปริ้นวงจรระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ (แผงวงจรหลัก) 
 

 
 
ภำพ 90  การประกอบอุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติเข้ากล่อง 



มห
าวิท

ยาล
ัยร
าช
ภัฏ
ธน
บุร
ี

124 
 

 
 
ภำพ 91  ชุดอุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ 
 

 
 
ภำพ 92  แผนผังการท างานชุดโปรแกรมควบคุมระยะไกลและชุดอุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุม 
   อัตโนมัติ 
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      2.3  ชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า 
 
        Programmable logic controller (PLC) โปรแกรมเมเบิล โลจิก 
คอนโทรลเลอร์เป็นอุปกรณ์ควบคุมระบบไฟฟ้า โครงสร้างภายในพีแอลซี (PLC) จะประกอบด้วย
อุปกรณ์ที่เรียกว่า Solid-State Digital Logic Element  มีการท างานคล้ายกับคอมพิวเตอร์ มีพอร์ต
อิน พุตและพอร์ตเอาต์พุต (I/OชUnit)ชไว้ต่อใช้งานและ มีพอร์ตที่ ต่อกับคอมพิวเตอร์ เพ่ือโหลด
โปรแกรมที่ใช้ควบคุมการท างานของพีแอลซี (PLC) เม่ือได้รับค าสั่งจากอุปกรณ์ระบบควบคุมห้อง
ประชุมอัตโนมัติค าสั่งจะถูกส่งผ่านเข้ามาทางอินพุตพอร์ตของพีแอลซี (PLC) จากนั้นจะประมวลผล
ด้วยชุดโปรแกรมแล้วสั่งการไปยังพอร์ตเอาท์พุต เพ่ือควบคุมอุปกรณ์รีเลย์และแมกเนติกคอนแทค
เตอร์ที่ต่อกับระบบไฟฟ้าในห้องประชุมต่อไป 
 

 
 
ภำพ 93  เครื่องพีแอลซี (PLC) 
ท่ีมำ: พี.พี. เอ็นจิเนียริ่ง แอนด์ เซอร์วิส, (ม.ป.ป.) 
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ภำพ 94  ไดอะแกรมแสดงอินพุต เอาทพุ์ต เครื่องพีแอลซี (PLC) 
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        1. รูปแบบการท างานของชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า สามารถ
แบ่งการควบคุมเป็น 2 รูปแบบ  คือ การท างานของรูปแบบ Local และการท างานของรูปแบบ 
Remote ซ่ึงการท างานของแต่ละรูปแบบจะต่อกับอินพุต, เอาท์พุต และอุปกรณ์ต่างๆ ดังตาราง 3 
 
ตำรำง 3  การท างานของรูปแบบ Local และการท างานของรูปแบบ Remote 
 

รูปแบบ สวิตช์ อินพุต ไฟแสดงสถำนะ เอำท์พุต 

Local S0 X0 H1 Y11 
Remote S1 X1 H2 Y12 

 
         1.1 การท างานของรูปแบบ Local เม่ือเลือกสวิตช์ไปที่ Local 
ซ่ึงตรงกับ สวิตช์ S0 หน้าสัมผัสของสวิตช์ที่เลือกจะส่งสัญญาณไปที่เครื่องพีแอลซี (PLC) ได้รับค าสั่ง 
ทางอินพุต X0 เข้ามาประมวลผลแล้วส่งผ่านไปทางเอาท์พุต Y11 เพ่ือควบคุมให้ไฟแสดงสถานะ H1 
สว่าง เพ่ือแสดงสถานะการท างานแบบ Local 
 
ตำรำง 4  อินพุตของเครื่องพีแอลซี (PLC) เม่ือเลือกรูปแบบ Local  
 

ค ำส่ัง สวิตช์ อินพุต เอำท์พุต รีเลย์ เอำท์พุต ไฟแสดงสถำนะ 

Air Condition S2 X2 Y0 R1 Y13 H3 

Lighting S3 X3 Y1 R2 Y14 H4 

Equipment Rack S4 X4 Y2 R3 Y15 H5 

Projector S5 X5 Y3 R4 Y16 H6 
Screen Up S6 X6 Y4 R5 Y17 H7 

Screen Down S7 X7 Y5 R6 Y20 H8 

Television S8 X10 Y6 R7 Y21 H9 

Spare  1 S9 X11 Y7 R8 Y22 H10 

Spare  2 S10 X12 Y10 R8 Y23 H11 

 
         การท า งาน ของค า สั่ งชAirชConditionช เม่ือกดสวิ ตช์  S2 
หน้าสัมผัสของสวิตช์จะส่งสัญญาณไปที่ เครื่องพีแอลซี (PLC) จะได้รับค าสั่งทาง อินพุต X2 โปรแกรม
ของเครื่องพีแอลซี (PLC) จะประมวลผลส่งผ่านไปทางเอาท์พุต Y0 และ Y13 เพ่ือควบคุมการท างาน
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ของ คอยล์รีเลย์ R1 และไฟแสดงสถานะ H3 ซ่ึงการท างานของอินพุต Air Condition จะท างาน
เช่นเดียวกับการท างานของอินพุต X3 (Lighting), X4 (Equipment Rack), X5 (Projector), X10 
(Television), X11 (Spare 1) และ X12 (Spare 2) จะควบคุมการท างานของคอยล์รีเลย์ R2, R3, 
R4, R6, R7 และ R8 กับไฟแสดงสถานะ H4, H5, H6, H9, H10 และ H11 ตามล าดับ 
 
         กา รท างา นของค าสั่ ง ชScreenชDownชเม่ือกดสวิ ตช์  S7 
หน้าสัมผัสของสวิตช์จะส่งสัญญาณไปที่เครื่องพีแอลซี (PLC) เม่ือได้รับค าสั่งทางอินพุต X7 โปรแกรม
ของเครื่องพีแอลซี (PLC) จะประมวลผลแล้วส่งผ่านทางเอาท์พุต Y20 เพ่ือควบคุมการท างานของไฟ
แสดงสถานะ H8 และเอาท์พุต Y5 ผ่านหน้าสัมผัสปกติปิด R5B เพ่ือควบคุมการท างานของคอยล์
รีเลย์ R5A และ คอยล์รีเลย์ R5SA ซ่ึงคอยล์รีเลย์ R5A มีหน้าสัมผัส 2 หน้าสัมผัสอันแรกท าหน้าที่
ควบคุมหน้าสัมผัสปกติปิดให้เป็นหน้าสัมผัสปกติเปิดที่เอาท์พุต Y4 เพ่ือป้องกันเม่ือมีการกด Screen 
Up (Interlock) กับอีกหน้าสัมผัสหนึ่งของ R5A ท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติเปิดให้กลายเป็น
หน้าสัมผัสปกติปิดเพ่ือให้เครื่องพีแอลซี (PLC) ใช้ประมวลผลการป้อนกลับ  (feed Back) ที่ตรงกับ
อินพุต X22 และคอยล์รีเลย์ R5SA ท าหน้าที่ควบคุมการท างานของมอเตอร์ โดยหน้าสัมผัสของ 
R5SA จะจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับ 220 โวลต์ ให้กับมอเตอร์เพ่ือหมุนจอ Screen ลงใช้งาน (Screen 
Down) 
 
         การท างานของค าสั่ง Screen Up เม่ือกดสวิตช์ S6 หน้าสัมผัส
ของสวิตช์จะส่งสัญญาณไปที่เครื่องพีแอลซี (PLC) ได้รับค าสั่งทางอินพุต X6 โปรแกรมของเครื่อง      
พีแอลซี (PLC) จะประมวลผลแล้วส่งผ่านทางเอาท์พุต Y17 เพ่ือควบคุมการท างานของไฟแสดง
สถานะ H7 และเอาท์พุต Y4 ผ่านหน้าสัมผัสปกติปิด R5A เพ่ือควบคุมการท างานของคอยล์รีเลย์ R5B 
,R5SB ซ่ึงคอยล์รีเลย์ R5B มีหน้าสัมผัส 2 หน้าสัมผัสอันแรกท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติปิดให้
เป็นหน้าสัมผัสปกติเปิดที่ เอาท์พุต Y5 เพ่ือป้องกันเม่ือมีการกด Screen Down  ( Interlock ) กับอีก
หน้าสัมผัสของ R5B ท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติเปิดให้กลายเป็นหน้าสัมผัสปกติปิดเพ่ือให้เครื่อง
พีแอลซี (PLC) ใช้ประมวลผลการป้อนกลับ (feed Back) ที่ตรงกับอินพุต X21 และคอยล์รีเลย์ R5SB 
ท าหน้าที่ควบคุมการท างานของมอเตอร์ โดยหน้าสัมผัสของ R5SB จะจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับ 220 
โวลต์ให้กับมอเตอร์เพ่ือหมุนจอ Screen ขึ้นเพ่ือเก็บ 
 
         การท างานของ Screen Up, Screen Down ไม่มีโอกาสท างาน
พร้อมกันได้เพราะมีหน้าสัมผัสช่วยสลับกันตัดที่เรียกว่า อินเตอร์ล็อก (Interlock ) ซ่ึงกันและกัน เพ่ือ
ป้องกันมอเตอร์ของจอ Screen 
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         1.2 การท างานของรูปแบบ ชRemoteชเม่ือเลื อกสวิตช์ไปที่ 
Remote ซ่ึงตรงกับ สวิตช์ S1 หน้าสัมผัสของสวิตช์ที่เลือกจะส่งสัญญาณไปที่  เครื่องพีแอลซี (PLC) 
เม่ือได้รับค าสั่งทางอินพุต X1 เข้ามาประมวลผลแล้วส่งผ่านไปทางเอาท์พุต Y12 เพ่ือควบคุมให้ไฟ
แสดงสถานะ H2 สว่าง เพ่ือแสดงสถานะการท างานแบบ  Remote และการท างานของรูปแบบ 
Remote จะการท างานสัมพันธ์กับชุดอุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ 
 
ตำรำง 5  อินพุตของเครื่องพีแอลซี (PLC) เม่ือเลือกรูปแบบ Remote 
 

ค ำส่ัง 
หน้ำสัมผัส   

คอนเทครีเลย์ 
อินพุต เอำท์พุต รีเลย์ เอำท์พุต 

ไฟแสดง
สถำนะ 

Air Condition RVB 1 X26 Y0 R1 Y13 H3 

Lighting RVB 2 X27 Y1 R2 Y14 H4 
Equipment Rack RVB 3 X30 Y2 R3 Y15 H5 

Projector RVB 4 X31 Y3 R4 Y16 H6 

Screen Up RVB 5 X32 Y4 R5B Y17 H7 

Screen Down RVB 5 X32 Y5 R5A Y20 H8 

Television RVB 6 X33 Y5 R6 Y21 H9 

Spare  1 RVB 7 X34 Y6 R7 Y22 H10 
Spare  2 RVB 8 X35 Y7 R8 Y23 H11 

 
         เม่ือชุ ด อุปกร ณ์ ระบบควบ คุมห้ องปร ะชุม อัตโน มั ติ ได้สั่ ง 
หน้าสัมผัสของรีเลย์ของ RVB 1 (Air Condition) จะส่งสัญญาณไปที่อินพุต X26 โปรแกรมของเครื่อง
พีแอลซี (PLC) จะประมวลผลส่งผ่านทางเอาท์พุต Y0 และ Y13 เพ่ือควบคุมการท างานของคอยล์
รีเลย์ R1 กับ ไฟแสดงสถานะ H3 ซ่ึงกา รท า งานของอินพุต X26 (AirชCondition) จะท างา น
เช่นเดียวกับการท างานของอินพุต X27 (Lighting), X30 (Equipment Rack), X31 (Projector), 
X33 (Television), X34 (Spare 1), X35 (Spare 2) จะควบคุมการท างานของคอยล์รีเลย์ R2, R3, 
R4, R6, R7 และ R8 กับไฟแสดงสถานะ H4, H5, H6, H9, H10 และ H11 ตามล าดับ  
 
         การท างานของอินพุตชScreenชโดยปกติถ้าชุดอุปกรณ์ระบบ
ควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติไม่ได้รับค าสั่ง ที่หน้าสัมผัสของรีเลย์ RVB 5 จะไม่ส่งสัญญาณไปที่อินพุต 
X32 ของเครื่องพีแอลซี (PLC) เม่ือไม่ได้รับค าสั่ง โปรแกรมเครื่องพีแอลซี (PLC) ท าการประมวลผล



มห
าวิท

ยาล
ัยร
าช
ภัฏ
ธน
บุร
ี

130 
 

ส่งผ่านทางเอาท์พุต Y17 เพ่ือควบคุมการท างานของไฟแสดงสถานะ H7 และเอาท์พุต Y4 ผ่าน
หน้าสัมผัสปกติปิด R5A เพ่ือควบคุมการท างานของคอยล์รีเลย์ R5B และ คอยล์รีเลย์ R5SB ซ่ึงคอยล์
รีเลย์ R5B มีหน้าสัมผัส 2 หน้าสัมผัสอันแรกท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติปิดให้เป็นหน้าสัมผัส
ปกติเปิดที่ เอาท์พุต Y5 เพ่ือป้องกันเม่ือมีการกด Screen Down (Interlock) กับอีกหน้าสัมผัสของ 
R5B ท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติเปิดให้กลายเป็นหน้าสัมผัสปกติปิดเพ่ือให้เครื่องพีแอลซี (PLC) 
ใช้ประมวลผลการป้อนกลับ  (feed Back) ที่ตรงกับอินพุต X21 และคอยล์รีเลย์ R5SB ท าหน้าที่
ควบคุมการท างานของมอเตอร์  โดยหน้าสัมผัสของ R5SB จะจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับ 220โวลต์ให้กับ
มอเตอร์เพ่ือหมุนจอ Screen ขึ้นเพ่ือเก็บ แต่ในทางตรงกันข้าม ถ้าชุดอุปกรณ์ระบบควบคุมห้อง
ประชุมอัตโนมัติสั่งให้หน้าสัมผัสของรีเลย์ RVB 5 ท างานจะส่งสัญญาณไปที่เครื่องพีแอลซี (PLC) 
ได้รับค าสั่งทางอินพุต X32 โปรแกรมของเครื่องพีแอลซี (PLC) จะประมวลผลส่งผ่านทางเอาท์พุต 
Y20 เพ่ือควบคุมการท างานของไฟแสดงสถานะ H8 และเอาท์พุต Y5 ผ่านหน้าสัมผัสปกติปิด R5B 
เพ่ือควบคุมการท างานของคอยล์รีเลย์ R5A และ คอยล์รีเลย์ R5SA ซ่ึงคอยล์รีเลย์ R5A มีหน้าสัมผัส 
2 หน้าสัมผัสอันแรกท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัสปกติปิดให้เป็นหน้าสัมผัสปกติเปิดที่เอาท์พุต Y4 เพ่ือ
ป้องกันเม่ือมีการกด Screen Up (Interlock) กับอีกหน้าสัมผัสของ R5A ท าหน้าที่ควบคุมหน้าสัมผัส
ปกติเปิดให้กลายเป็นหน้าสัมผัสปกติปิดเพ่ือให้เครื่องพีแอลซี (PLC) ใช้ประมวลผลการป้อนกลับ 
(feed Back) ที่ตรงกับอินพุต X22 และคอยล์รีเลย์ R5SA ท าหน้าที่ควบคุมการท างานของมอเตอร์ 
โดยหน้าสัมผัสของ R5SA จะจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับ 220 โวลต์ ให้กับมอเตอร์เพ่ือหมุนจอ Screen ลง
ใช้งาน (Screen Down) 
 
        2. ระบบควบคุมการท างานแบบย้อนกลับ (Feed Back Control) 
ถูกออกแบบขึ้นเพ่ือป้องกันการท างานที่ผิดพลาดของอุปกรณ์ในระบบ เม่ืออุปกรณ์ในระบบท างาน
ผิดพลาด ระบบควบคุมการท างานแบบย้อนกลับ (Feed Back Control) จะส่งสัญญาณเตือนบอกให้
ผู้ใช้ระบบทราบและให้ท าการแก้ไขอุปกรณ์ในระบบ ให้กลับมาท างานได้เป็นปกติสัญญาณเตือนที่ดัง
จะหยุดลง 
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RX1 RX2 RX3 RX4 RX5 RX6 RX7

N

Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7

Q = Circuit  Breaker

Air 

Condition 

Lighting Equipment 

Rack

Projector & 

Screen     

Spare 1 Spare 2 Television 

RX = Cioil Relay Input X  
 
ภำพ 95  วงจรการตรวจสอบการท างานย้อนกลับของเซอร์กิตเบรกเกอร์ 
 
         การตรวจสอบการท างานย้อนกลับของเซอร์กิตเบรกเกอร์ เม่ือ
เปิดเซอร์กิตเบรกเกอร์ Q1 คอยล์รีเลย์ RX1 (Air Condition) จะท างานหน้าสัมผัสปกติเปิดของ RX1 
ก็จะเปลี่ยนเป็นหน้าสัมผัสปกติปิด ซ่ึงหน้าสัมผัสปกติปิดของ RX1 ใช้ส่งสัญญาณป้อนกลับ (Feed 
back) ไปที่เครื่องพีแอลซี (PLC) เพ่ือตรวจสอบการท างานของ Q1 ซ่ึงหน้าสัมผัส RX1 จะต่ออนุกรม
กับหน้าสัมผัสช่วย (auxiliary contact) KM1 การท างานดังกล่าว จะเหมือนกับชุดการท างาน Q2, 
Q3, Q4, Q5, Q6 และ Q7 ซ่ึ งตรงกับ RX (Lighting), RX (Equipment Rack), RX (Projector & 
Screen), RX5 (Television), RX6 (Spare 1) และ RX7 (Spare 2) ตามล าดับ 
 

KM1 KM2 KM3 KM4 KM5 KM6 KM7

L

N Air 

Condition

Lighting Equipment 

Rack 

Projector Television Spare 1 Spare 2

220 VAC

R1 R2 R3 R4 R6 R7 R8

KM1 – KM7 =  Coil Magnetic Contactor

R1 – R7 =  Contactor Relay Control 

 
 
ภำพ 96  วงจรการตรวจสอบการท างานย้อนกลับของแมกเนติกคอนแทคเตอร์   
 
         การตรวจสอบการท างานย้อนกลับของแมกเนติกคอนแทคเตอร์ 
จากไดอะแกรมภาพ 96 ที่ได้กล่าวไว้ในข้างต้น เม่ือเอาท์พุต Y0 ท างานจะส่งผลท าให้คอยล์รีเลย์ R1 
ท างานหน้าสัมผัสปกติเปิดของรีเลย์ R1 ต่อวงจรท าให้ไฟฟ้ากระแสสลับ 220  โวลต์ ผ่านคอยล์     



มห
าวิท

ยาล
ัยร
าช
ภัฏ
ธน
บุร
ี

132 
 

แมกเนติกคอนแทคเตอร์ KM1 แล้วจะครบวงจรที่นิวตรอน (N) ท าให้แมกเนติกคอนแทคเตอร์ KM1 
ท างาน และหน้าสัมผัสช่วย (auxiliary contact) ของแมกเนติกคอนแทคเตอร์ KM1 ที่ต่ออนุกรมกับ
หน้าสัมผัส RX1 ท างานด้วย การท างานดังกล่าว จะเหมือนกับชุดการท างานของแมกเนติกคอนแทค
เตอร์ KM2-KM7 
 
         ถ้าหน้ าสัมผัส RX1 และหน้าสัมผัสช่วย  (auxiliary contact) 
ท างาน จะท าให้อินพุต X15 ของเครื่องพีแอลซี (PLC) ได้รับส่งสัญญาณ ในสถานะนี้แสดงว่าเซอร์กิต
เบรกเกอร์ Q1 และ แมกเนติกคอนแทคเตอร์ KM1 ท างานปกติ แต่ถ้าเซอร์กิตเบรกเกอร์ Q1 หรือ 
แมกเนติกคอนแทคเตอร์ KM1 รับค าสั่งแล้วไม่ท างาน ท าให้หน้าสัมผัส RX1 กับหน้าสัมผัสช่วย 
(auxiliary contact) KM1 ไม่ท างาน ท าให้เครื่องพีแอลซี (PLC) ไม่ได้รับการส่งสัญญาณป้อนกลับ 
(Feed back) โปรแกรมเครื่องพีแอลซี (PLC) ก็จะประมวลผลและส่งเสียงสัญญาณเตือนไปดังที่    
ออดเสียง (Buzzer) ที่ ต่ออยู่ กับเอาท์พุต Y25 และไฟแสดงสถานะกระพริบที่ H3 (Air Condition) 
กับไฟแสดงสถานะกระพริบที่ H12 (Reset Lamp) การท างานแบบย้อนกลับ (Feed Back Control) 
นี้  จ ะใช้ตรวจสอบการท างานของเซอร์กิต เบรกเกอร์ ชQ1-Q7ชและการท างานของแมก เนติก         
คอนแทคเตอร์ KM1-KM7 
 
         การท างานแบบย้อนกลับของ Screen Up จากไดอะแกรมภาพ
96 ที่ได้กล่าวไว้ในข้างต้น เม่ือเอาท์พุต Y4  ท างานจะส่งสัญญาณผ่านหน้าสัมผัสปกติปิด R5A ท าให้
คอยล์รีเลย์ R5B ท างานหน้าสัมผัสรีเลย์ R5B จะส่งสัญญาณไปที่อินพุต X21ของเครื่องพีแอลซี (PLC) 
ในสถานะนี้แสดงว่ารีเลย์ R5B ท างานปกติ แต่ถ้าเม่ือรีเลย์ R5B มีปัญหาได้รับค าสั่งแล้วไม่ท างานท า
ให้เครื่องพีแอลซี (PLC) ไม่ได้รับส่งสัญญาณป้อนกลับ (Feed back) โปรแกรมเครื่องพีแอลซี (PLC) ก็
จะประมวลผลและส่งเสียงสัญญาณเตือนไปดังที่ออดเสียง (Buzzer) ที่ต่ออยู่กับเอาท์พุต Y25 และไฟ
แสดงสถานะกระพริบที่ H7 (Screen Up Lamp) กับไฟแสดงสถานะกระพริบที่ H12 (Reset Lamp) 
ซ่ึงการท างานนี้จะท างานเช่นเดียวกับการท างานของสัญญาณป้อนกลับ Screen Down 
 
         รีเลย์ Feed Back Check Server (RS) เป็ นรี เลย์ที่ อยู่ ในชุ ด
อุปกรณ์ระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ  จะใช้ไฟฟ้ากระแสตรงจากพอร์ตชUSBชจากเครื่อง
เซิร์ฟเวอร์ ต่อผ่านที่ของคอยล์รีเลย์ (RS) แล้วใช้หน้าสัมผัสรีเลย์  (RS) ต่อเข้ากับอินพุต X36 ของ
เครื่องพีแอลซี (PLC) เม่ือรีเลย์ (RS) ท างาน หน้าสัมผัสของรีเลย์  (RS) จะส่งสัญญาณให้เครื่องพีแอลซี 
(PLC) ได้รับค าสั่งทางอินพุต X36  โปรแกรมของเครื่องพีแอลซี (PLC) ท าการประมวลผล เม่ืออยู่ใน
สถานะนี้เครื่องเซิร์ฟเวอร์ท างานปกติ  
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        3. สวิตช์ Reset กรณีเม่ือเกิดปัญหากับระบบจะมีเสียงสัญญาณ
เตือนดังขึ้นที่ออดเสียง (Buzzer) ตรงกับเอาท์พุต Y25 พร้อมกับมีไฟแสดงสถานะกระพริบที่  H12 
(Reset Lamp) และไฟแสดงสถานะกระพริบทีส่วิตช์ที่มีปัญหา เพ่ือให้ทราบว่า วงจรภายในอันไหน
เกิดปัญหา ให้ท าการตรวจเช็คและแก้ไขปัญหาให้เสร็จเรียบร้อย จากนั้นซ่ึงกดปุ่ม Reset (สวิตช์ S11) 
ตรงกับอินพุต X13  ค้างไว้ประมาณ 3 วินาที  เพ่ือให้ระบบกลับสู่สภาวะปกติ แต่ถ้ากดปุ่ม Reset 
แล้วยังมีเสียงสัญญาณออดเตือน (Buzzer) พร้อมกับมีไฟพริบที่สวิตช์รายการที่มีปัญหาอยู่ อีก แสดง
ว่ายังแก้ปัญหาไม่เรียบร้อย ก็ต้องกลับมาท าตามแก้ไขวิธีการดังกล่าว เพ่ือให้ระบบกลับสู่สภาวะปกติ 
 
        4. สวิตช์ EMERGENCY STOP (สวิตช์ S12) ตรงกับอินพุต X14 
คือสวิตช์หยุดการท างานของชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้าทั้งหมด เม่ือเกิดเหตุฉุกเฉินสามารถ    
กดสวิตช์เพ่ือป้องกันเหตุที่จะเกิดกับระบบหรือผู้ใช้ระบบ เม่ือไม่มีเหตุฉุกเฉินหรือกลับสู่สภาวะปกติ 
ให้หมุนสวิตช์ EMERGENCY STOP ไปทางขวา ท าให้ระบบกลับสู่สภาวะปกติ 
 

 
 
ภำพ 97  ชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า (ภายใน) 
 



มห
าวิท

ยาล
ัยร
าช
ภัฏ
ธน
บุร
ี

134 
 

 
 
ภำพ 98  ชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า (ภายนอก) 
 

 
 
ภำพ 99  แผนผังการท างานชุดโปรแกรมควบคุมระบบไฟฟ้า 
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   2. แบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภา พระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมั ติ        
โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัย      
ราชภัฏธนบุรี มีขั้นตอนการสร้าง ดังนี้ 
 
    2.1 ศึกษาเอกสารและงานวิจัยที่เก่ียวข้องกับการสร้างแบบประเมินคุณภาพและ
ประสิทธิภาพ 
 
    2.2 สร้างแบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพ โดยแบ่งเป็น 3 ตอน ดังนี้ 
 
     ตอนที่ช1ชเป็นแบบสอบถามข้อมูลส่วนตัวของผู้ประเมินได้แก่ ชื่อ -สกุล,      
วุฒิการศึกษา, ต าแหน่ง, สถานที่ท างาน และประสบการณ์ในการท างาน 
 
     ตอนที่ช 2ช เป็ นแบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภ าพระบบควบคุม         
ห้องประชุมอัตโนมัติ  โดยสั่งการผ่าน ระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริก ารและเทคโน โลยี
สารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  โดยผู้วิจัยแบ่งหัวข้อประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพ      
เป็น 2 หัวข้อ คือ 1) ประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพของรูปแบบระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ 
โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ  มหาวิทยาลัย     
ราชภั ฏธนบุรี และ 2) ประเมินคุณภาพและประสิทธิภ าพของระบบสั่งการควบคุมผ่านระบบ
อินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
 
     ตอนที่ 3 เป็นข้อเสนอแนะเพ่ิมเติมของรูปแบบระบบควบคุมห้องประชุม
อัตโนมัติ และระบบสั่งการควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของ      
ส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏ 
 
     แบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพที่สร้างขึ้น ตอนที่ 1 และตอนที่ 2 
เป็นค าถามปลายปิด (Close Ended Question) และตอนที่ 3 เป็นค าถามปลายเปิด (Open Ended 
Question) ส าหรับแบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพตอนที่ 2 ผู้วิจัยก าหนดแนวทางการสร้าง
แบบประเมิน คุณ ภาพและประสิทธิ ภ า พตา มวิธี ของลิ เคิร์ ท  (Likert) ซ่ึ งมีลั กษณะค าถ า ม               
เป็นแบบ Rating Scale 5 ระดับ (บุญมี  พันธุ์ไทย, 2558) ดังนี้ 
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      ระดับ 5  หมายถึง  ดีมาก 
      ระดับ 4  หมายถึง  ดี 
      ระดับ 3  หมายถึง  ปานกลาง 
      ระดับ 2  หมายถึง  น้อย/พอใช้ 
      ระดับ 1  หมายถึง  น้อยที่สุด/ควรปรับปรุง 
 
 โดยค่าเฉลี่ยที่ได้มาสามารถน ามาแปลผลได้ (บุญมี  พันธุ์ไทย, 2558) ดังนี้ 
 
      คะแนน 4.51 - 5.00  มีคุณภาพอยู่ในระดับ  ดีมาก 
      คะแนน 3.51 – 4.50  มีคุณภาพอยู่ในระดับ  ดี 
      คะแนน 2.51 -  3.50  มีคุณภาพอยู่ในระดับ  ปานกลาง 
      คะแนน 1.51 -  2.50  มีคุณภาพอยู่ในระดับ  น้อย/พอใช้ 
      คะแนน 0.01 -  1.50  มีคุณภาพอยู่ในระดับ น้อยที่สุด/ควรปรับปรุง 
 
    2.3 น า แบบประเมิน คุณภาพและประสิ ทธิภ าพที่ สร้ างไว้  ให้ ผู้ เชี่ ยวชา ญ        
จ านวน 5 ท่าน ได้แก่ ผู้เชี่ยวชาญด้านเทคโนโลยีสารสนเทศ จ านวน 3 ท่าน ผู้เชี่ยวชาญด้านไฟฟ้า 
จ านวน 1 ท่าน และผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุมอัตโนมัติ จ านวน 1 ท่าน  ตรวจสอบและประเมิน
ความสอดคล้องระหว่างรายการประเมินกับวัตถุประสงค์ของโครงการวิจัย  หรือค่า IOC (Index of 
Item Objective Congruence) โดยมีค่าความสอดคล้องอยู่ระหว่าง 0.6 – 1 และน ามาปรับปรุง
แก้ไขตามข้อเสนอแนะของผู้เชี่ยวชาญให้ถูกต้องเหมาะสม 
 
    2.4 ปรับปรุงแก้ไขแบบประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพตามที่ผู้ เชี่ยวชาญได้
เสนอแนะไว้ แล้วน าไปใช้จริงในการประเมินคุณภาพและประสิทธิภาพ 
 
   3. แบบสอบถามความพึงพอใจระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ  โดยสั่งกา ร        
ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ  มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี     
มีขั้นตอนการสร้าง ดังนี้ 
 
    3.1 ศึกษ าเอกสา รและงานวิ จั ยที่ เก่ี ย วข้ อ งกับกา รสร้า งแบ บสอบถา ม            
ความพึงพอใจ 
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    3.2 ผู้วิจัยสร้างแบบสอบถามความพึงพอใจ โดยแบ่งเป็น 3 ตอน ดังนี้ 
     ตอนที่ 1  เป็นแบบสอบถามข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม ได้แก่ เพศ, 
อายุ และสถานะ 
 
     ตอนที่ 2 เป็ นแบบสอบถามความพึงพอใจในระบบควบ คุมห้องประชุ ม
อัตโนมัติ โดยสั่งการผ่าน ระบบอิน เทอร์เน็ ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสน เทศ 
มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
 
     ตอนที่ 3 ข้อเสนอแนะเพ่ิมเติมเก่ียวกับระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ 
โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัย       
ราชภัฏธนบุรี 
 
     แบบสอบถามความพึงพอใจที่สร้างขึ้นตอนที่ 1 และตอนที่ 2 เป็นค าถาม
ปลา ยปิ ด  (Close Ended Question) แล ะตอน ที่  3  เป็ นค า ถ า มป ลาย เปิ ด  (Open Ended 
Question) ส าหรับแบบสอบถามความพึงพอใจตอนที่ 2 มีลักษณะค าถามแบบ Rating Scale 5 
ระดับ (สุรเชษฐ  เวชชพิทักษ์ และคณะ, 2546) คือ 
 
     ระดับความพึงพอใจ 5 หมายถึง  พึงพอใจมากที่สุด 
     ระดับความพึงพอใจ 4 หมายถึง  พึงพอใจมาก 
     ระดับความพึงพอใจ 3 หมายถึง  พึงพอใจปานกลาง 
     ระดับความพึงพอใจ 2 หมายถึง  พึงพอใจน้อย 
     ระดับความพึงพอใจ 1 หมายถึง  พึงพอใจน้อยที่สุด 
 
     หลังจากหาค่าเฉลี่ยแล้วก็น ามาแปลงผลตามเกณฑ์ที่ก าหนดไว้ ซ่ึง บุญชม  
ศรีสะอาด (2545) ได้ก าหนดเกณฑ์ไว้ ดังนี้ 
 
     ค่าความพึงพอใจระหว่าง 4.51 – 5.00 หมายถึง พึงพอใจมากที่สุด 
     ค่าความพึงพอใจระหว่าง 3.51 – 4.50 หมายถึง พึงพอใจมาก 
     ค่าความพึงพอใจระหว่าง 2.51 – 3.50 หมายถึง พึงพอใจปานกลาง 
     ค่าความพึงพอใจระหว่าง 1.51 – 2.50 หมายถึง พึงพอใจน้อย 
     ค่าความพึงพอใจระหว่าง 1.00 – 1.50 หมายถึง พึงพอใจน้อยที่สุด 
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     ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation = S.D.) จะแสดงให้ทราบ
ถึงลักษณะกลุ่มความคิดเห็นของผู้ประเมิน (ไชยยศ  เรืองสุวรรณ, 2546) ดังนี้ 
 
      ถ้า SD = 0  หมายถึง    ผู้ประเมินมีความเห็นสอดคล้องกัน 
      0 < SD < 1  หมายถึง    ผู้ประเมินมีความเห็นค่อนข้างเหมือนกัน 
      SD > 1   หมายถึง    ผู้ประเมินมีความเห็นแตกต่างกัน 
      ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานไม่ควรเกิน 1 
 
    3.3 น าแบบสอบถามความพึงพอใจที่สร้างไว้ ให้ผู้เชี่ยวชาญจ านวน 5 ท่าน ได้แก่ 
ผู้เชี่ยวชาญด้านเทคโนโลยีสารสนเทศ จ านวน 3 ท่าน ผู้เชี่ยวชาญด้านไฟฟ้า จ านวน 1 ท่าน และ
ผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุมอัตโนมัติ จ านวน 1 ท่าน ตรวจสอบและประเมินความสอดคล้องระหว่าง
รายการประเมิน กับวัตถุป ระสงค์ของโครงการวิ จัย หรือค่า IOC (Index of Item Objective 
Congruence) เพ่ือปรับปรุงแก้ไขให้ถูกต้องเหมาะสม 
 
    3.4 ปรับปรุงแก้ไขแบบสอบถามความพึงพอใจตามที่ผู้เชี่ยวชาญได้เสนอแนะไว้ 
แล้วน าไปใช้เก็บข้อมูลกับกลุ่มตัวอย่าง 
 
4.  กำรเก็บรวบรวมข้อมูล 
 
 ในการด าเนินการวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้ด าเนินการทดลองและเก็บรวบรวมข้อมูล โดยมี
ขั้นตอนดังนี้ 
 
 1. ติดต้ังโปรแกรมควบคุมระยะไกลที่เครื่องคอมพิวเตอร์ที่น ามาใช้ในการทดลองระบบ
ควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยี
สารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  
 
 2. ผู้วิจัยแนะน าและสาธิตการวิธีการใช้งานระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการ
ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  
ให้กับกลุ่มตัวอย่าง 
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 3. หลังจากที่ผู้วิจัยได้สาธิตการใช้งานระบบควบ คุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการ       
ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี
แล้วให้กลุ่มตัวอย่างท าแบบสอบถามความพึงพอใจในระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการ
ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี 
 
 4. ผู้วิจัยน าแบบสอบถามความพึงพอใจมาวิเคราะห์ด้วยวิธีทางสถิติ 
 
5.  กำรวิเครำะห์ข้อมูล 
 
 ผู้วิจัยได้วิเคราะห์ข้อมูลด้วยวิธีการทางสถิติ คือ 
 
 1. ศึกษาคุณภาพและประสิทธิภาพระบบควบคุมห้องประชุมอัตโนมัติ โดยสั่งการผ่านระบบ
อินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  โดยการหา
ค่าเฉลี่ย (X) และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation = S.D.) ค านวณโดยใช้โปรแกรม
ส าเร็จรูป 
 
 2. ศึกษา ความพึงพอใจใน ระบบควบ คุมห้ องประชุ มอัตโน มัติ โดยสั่ งการผ่าน ระบบ
อินเทอร์เน็ตของส านักวิทยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏธนบุรี  โดยการหา
ค่าความถี่  (Frequency), ค่าร้อยละ (Percentage), ค่าเฉลี่ย (X) และส่วน เบี่ ยงเบนมาตรฐา น 
(Standard Deviation = S.D.) ค านวณโดยใช้โปรแกรมส าเร็จรูป 
 
 สถิติที่ใช้ในการวิจัย 
 
 1. ค่าความถี่ (Frequency) 
 
 2. ค่าร้อยละ (Percentage)  
 
  จากสูตร   ค่าร้อยละ =      x 100 
 
 เม่ือ  X = จ านวนข้อมูล (ความถี่) ที่ต้องการน ามาหาค่าร้อยละ  
    n = จ านวนข้อมูลทั้งหมด 

X   

n 
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 3. ค่าเฉลี่ย (X) 
 
  จากสูตร  X =  
 
     เม่ือ X = ค่าเฉลี่ยเลขคณิต 
       ∑x = ผลรวมทั้งหมดของข้อมูล 
       n = จ านวนข้อมูล 
 
 4. ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation = S.D.) 
 
  จากสูตร  SD =     
 
     เม่ือ SD = ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
    x = ข้อมูลแต่ละจ านวน 
    X  = ค่าเฉลี่ยของกลุ่มตัวอย่าง 
    n = จ านวนข้อมูลของกลุ่มตัวอย่าง 

√ 

∑x 
n 

∑(X - x)2 

(n - 1) 


