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บทคดัย่อ 

การวิจัยคร้ังน้ีมีวตัถุประสงค์เพ่ือพฒันาและหาประสิทธิภาพ       
ชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบนิวเมติกส์ 
และศึกษาความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่างท่ีมีต่อการใช้  ชุดสาธิตท่ี
พฒันาข้ึน ซ่ึงเคร่ืองมือท่ีใช้ในการวิจัย ได้แก่ ชุดสาธิตการควบคุม
แบบจ าลองสายพานล าเลียง แบบประเมินคุณภาพของชุดสาธิตส าหรับ
ผูเ้ช่ียวชาญ จ านวน 5 ท่าน และแบบสอบถามความพึงพอใจของนกัศึกษา
ท่ีลงทะเบียนเรียนวิชาโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ สาขาวิชา
วิศวกรรมไฟฟ้า มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร จ านวน 39 

คน  
ผลการวิจัยพบว่า ชุดสาธิตท่ีพัฒนาข้ึนมีความคุณภาพอยู่ใน

ระดบัสูง และมีประสิทธิภาพตามเกณฑ์มาตรฐานของเมกุยแกนส์ มีค่า
เท่ากบั 1.96  อีกทั้งกลุ่มตวัอยา่งมีความพึงพอใจอยูใ่นระดบัมาก จึงแสดง
ให้เห็นว่าชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบ      
นิวเมติกส์ สามารถท าให้ผูเ้รียนเกิดทกัษะและความเข้าใจถึงปัญหาท่ี
เกิดข้ึนจริงจากกระบวนการท างานของโปรแกรมในการสั่งงานควบคุม
กบัระบบจ าลองจริงเหมาะสมกบัการน าไปประยุกตใ์ช้ในการเรียนการ
สอนวิชาโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 

ค าส าคญั: ชุดสาธิต สายพานล าเลียง ระบบนิวเมติกส์ 

Abstract 

The purpose of this research is to develop and find the efficiency 

of the conveyor belt model control demonstration kit with pneumatic 

system. and to study the satisfaction of the samples towards using the 

developed demonstration set. The tools used in the research were the 

conveyor model control demonstration set and performance-based tools 

consisting of a suitability assessment for 5 experts. The satisfaction 

questionnaire of 39 sample group were students who enrolled in the 

Programmable Logic Controller (PLC) subject, faculty of electrical 

engineering, Rajamangala University of Technology Phra Nakhon. 

The results showed that the developed demonstration set was 

evaluated from 5 experts at a high level and the efficiency was 1.96 

according to Meguigan’s formula. In addition, the sample group had a 

high level of satisfaction. Thus, showing that the conveyor belt model 

control demonstration kit with pneumatic system can give learners the 

skills and understanding of the real problems arising from the program's 

working process in order to control the actual simulation system suitable 

for use. It can be applied in teaching programmable logic controllers 

(PLC) subject effectively. 

Keywords:  Demonstration kit, Conveyor belt, Pneumatic system 

1.  บทน า 
  ระบบควบคุมในงานอุตสาหกรรม เป็นปัจจัยท่ีขาดไม่ได้ใน        
การผลิตส าห รับโรงงานทั้ งขนาดเล็กและขนาดใหญ่  การ เ พ่ิม
ประสิทธิภาพการผลิตไม่ไดข้ึ้นอยูก่บัพลงังานของเคร่ืองจกัรเพียงอย่าง
เดียว แต่ข้ึนอยูก่บัการควบคุมท่ีมีคุณภาพดว้ย ดงันั้นการพฒันาเคร่ืองจกัร
ในการผลิตตอ้งมาคู่กบัระบบควบคุมในงานอุตสาหกรรมท่ีมีคุณภาพ ใช้
งานง่าย คุม้ค่า มีความปลอดภยัสูง การท างานปัจจุบนัถูกปรับเปล่ียนเป็น
จอคอมพิวเตอร์เพ่ือตรวจสอบและสามารถป้อนค าสัง่ง่าย ๆ เขา้มาควบคุม
กระบวนการผลิตแทน ดังนั้ น ระบบควบคุมในงานอุตสาหกรรม
เปรียบเสมือนสมองของโรงงานท่ีคอยสั่งการเคร่ืองจกัรต่าง ๆ เพ่ือให้
สามารถด าเนินงานต่อไปได ้ระบบต่าง ๆ ถูกท าให้มีการใช้งานง่ายมาก
ข้ึน มีความเป็นอตัโนมติัมากข้ึน รวมถึงสามารถควบคุมจากท่ีไหนก็ได้ 
ดว้ยการประยกุตใ์ช ้AI และ Automation ท่ีดียิง่ข้ึน [1] 
 การจดัการเรียนการสอนสาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟ้าและวิศวกรรม
อิเล็กทรอนิกส์ได้มีการบรรจุรายวิชาท่ีเก่ียวกบัการประยุกต์โปรแกรม      
เมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ในอุตสาหกรรม และระบบควบคุมอตัโนมติั
ในงานอุตสาหกรรม เพ่ือให้ผูเ้รียนเขา้ใจระบบควบคุมการท างานของ
โรงงานและสามารถปรับเปล่ียนค าสั่งต่าง ๆ ท่ีใช้ควบคุมกระบวนการ
ผลิตได ้ซ่ึงการสอนปัจจุบนัเนน้ทั้งทางดา้นทฤษฎีและปฏิบติัควบคู่กนัไป 
จากการประเมินผลการสอนของผูเ้รียน ปีการศึกษา 2560-2562 พบว่า 
เม่ือผูเ้รียนเขียนโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ป้อนค าสัง่แลว้ มอง
ไม่เห็นกระบวนการท างานของภาคอุตสาหกรรม จึงท าให้ผูเ้รียนขาด         
การมองเห็นอย่างเป็นรูปธรรม ส่งผลให้ผูส้อนตอ้งผลิตส่ือการสอนท่ี
สามารถให้ผูเ้รียนไดเ้กิดการฝึกปฏิบติัและสามารถมองเห็นกระบวนการ
ท างานของระบบอยา่งชดัเจน  
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 ดงันั้น ส่ือการสอนจึงเป็นตวักลางท่ีส าคญัในกระบวนการเรียนรู้ 
ช่วยสร้างสีสันดึงดูดความสนใจ เปิดโลกการเรียนรู้กวา้งไกลต่อผูเ้รียน
มากยิ่งข้ึน ส่ือสาธิตการเรียนรู้เป็นอีกเคร่ืองมือหน่ึงท่ีเป็นการแสดงหรือ
การกระท าให้ดูเป็นตวัอย่าง ผูเ้รียนเกิดการเรียนรู้จากการสังเกต การฟัง 
การกระท าหรือการแสดง ดว้ยเหตุน้ี คณะผูวิ้จยัจึงมีแนวคิดในการพฒันา
ชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบนิวเมติกส์          
มีวตัถุประสงค์เพ่ือพฒันาและหาประสิทธิภาพชุดสาธิตการควบคุม
แบบจ าลองสายพานล าเลียงดว้ยระบบนิวเมติกส์ และศึกษาความพึงพอใจ
ของกลุ่มตวัอยา่งท่ีมีต่อการใช้ชุดสาธิตท่ีพฒันาข้ึน ส่งผท าให้ผูเ้รียนเกิด
การฝึกทกัษะจากประสบการณ์ตรงและความเขา้ใจถึงปัญหาท่ีเกิดข้ึนจริง
จากกระบวนการท างานของโปรแกรมในการสั่งงานควบคุมกบัระบบ
จ าลองจริงเหมาะสมกบัการน าไปประยกุตใ์ชใ้นการเรียนการสอนต่อไป 

2.  ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

2.1   การควบคุมสายพานล าเลยีง 

 การควบคุมสายพานล าเลียง ใช้หลกัการขบัเคล่ือนดว้ยมอเตอร์ท่ี
เป็นแบบกระแสตรงแบบทดรอบ มีเฟืองเพ่ือลดความเร็วรอบและเพ่ิม
แรงบิดในการหมุน ซ่ึงเป็นประโยชน์ส าหรับการสร้างชุดขบัเคล่ือนท่ีให้
ก  าลงัมอเตอร อีกทั้งยงัมีสายพานท่ีมีลกัษณะการใช้งานเป็นตวัล าเลียง
วตัถุจากตน้ทางไปยงัปลายทาง ท่ีนิยมใช้ในปัจจุบนัไดแ้ก่ สายพานแบน 
(Flat belt) สายพานแบบหุ้มตวั (Fold edge) และสายพานล่ิม (V-belt) เป็น
ตน้ [2] เม่ือเปรียบเทียบระหว่างการส่งก าลงัแบบเฟืองและการส่งก าลงั
แบบโซ่ เห็นได้ว่าการส่งก าลังด้วยสายพานแบบแบนสามารถรับแรง
กระตุกและการสัน่สะเทือนไดดี้ ไม่เสียงดงัขณะใชง้าน และมีราคาถูก ดงั
รูปท่ี 1  

 
รูปท่ี 1 ชุดสายพานล าเลียง 

2.2 การคดัแยกช้ินงาน 

การคัดแยกช้ินงานใช้อุปกรณ์ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ (Fiber 

Optic Sensor) มาตรวจจบัการมีหรือไม่มีของวตัถุท่ีตอ้งการตรวจจบัโดย
อาศยัหลักการวดัปริมาณของความเข้มของแสงท่ีกระทบกบัวตัถุและ
สะทอ้นกลบัมายงัเซนเซอร์ มีหลกัการท างานโดยวงจรภายในแอมพลิไฟ
เออร์ก าเนิดแสงและยิงแสงออกมาผ่านไปย ังสายไฟเบอร์ท่ีหัวส่ง
(Transmitter) ไปกระทบกบัวตัถุ และสะทอ้นกลบัมายงัหวัรับ (Receiver) 

แลว้ส่งกลบัไปยงัแอมพลิไฟเออร์ ท าการประมวลผลจากค่าความเขม้แสง
สะทอ้นกลบัมาเป็นตวัเลข [3]ดงัรูปท่ี 2 

 

 
รูปท่ี 2 หลกัการท างานของอุปกรณ์ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ 

2.3  ระบบนิวเมตกิส์ 

เป็นระบบบการส่งก าลงัจากต้นทางไปยงัปลายทางโดยอาศยัลม      
เป็นตวักลางในการส่งก าลงัและควบคุมการท างานลกัษณะการควบคุม
แบบเปิด-ปิด อุปกรณ์ท่ีใช้ในการควบคุม ไดแ้ก่ กระบอกลมแบบเล่ือน/

สไลด์ สามารถปรับแต่งช่วงชัดหรือต าแหน่งการติดตั้งได้อย่างอิสระ 
พร้อมกบัติดเขา้กบักริปเปอร์ (Gripper) ส าหรับการจบัและวางช้ินงาน    
ดงัรูปท่ี 3  

 
รูปท่ี 3 อุปกรณ์ระบบนิวเมติกส์ใชส้ าหรับการจบัและวางช้ินงาน 

3.  การออกแบบชุดสาธิต 

 การออกแบบชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงดว้ย
ระบบนิวเมติกส์ แบ่งออกเป็น 3 ส่วน ไดแ้ก่ ส่วนสายพานล าเลียง ส่วนคดั
แยกช้ินงาน และส่วนระบบนิวเมติกส์ ดงัรูปท่ี 4  
 

 

รูปท่ี 4 การออกแบบชุดสาธิตท่ีพฒันาขึ้น 

  จากรูปท่ี 4 สามารถอธิบายการออกแบบชุดสาธิตแต่ละส่วนได้
ดงัน้ี 

  1. ส่วนสายพานล าเลียง แบ่งออกเป็น 2 เส้น ไดแ้ก่ สายพานเส้นท่ี 
1 ขนาด 10 x 30 เซนติเมตร และสายพานเส้นท่ี  2 ขนาด 10 x 50 

เซนติเมตร ท าการติดตั้งสายพานทั้ง 2 เส้น มีลกัษณะอกัษรรูปตวัที ซ่ึงได้
น าแผน่อลูมิเนียมมายดึเขา้กบัแผ่นลูกปืนติดกบัแกนลูกกล้ิงใช้เฟือง 2 ตวั 
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ยึดติดกบัมอเตอร์ดีซี 24 โวล์ต โดยน ามาติดตั้งไวท่ี้ปลายสายพานแต่ละ
เส้น   
 2. ส่วนคดัแยกช้ินงานจะท าการติดตั้งท่ีก่ึงกลางสายพานเส้นท่ี 1 
และตรงกนักบัสายพานเส้นท่ี 2 โดยใช้กระบอกสูบนิวเมติกส์สองทางท่ี
ปลายก้านสูบของกระบอกสูบจะติดตั้ งหน้าแปลน เพ่ือดันช้ินงานท่ี
ตอ้งการไปยงัสายพานเส้นท่ี 2 ซ่ึงจะมีการติดตั้งเซนเซอร์ตรวจจบัช้ินงาน
ไวก่้อนถึงส่วนคดัแยกช้ินงาน เพ่ือควบคุมการท างานของกระบอกสูบ 

 3. ส่วนระบบนิวเมติกส์ ใช้แกนกระบอกลมแบบสไลด์สองทาง
เพ่ือท าการเคล่ือนท่ีหยิบช้ินงาน โดยใช้ตวักระบอกลม Gripper เป็นตวั
ควบคุม เพ่ือให้ควบคุมทิศทางของช้ินงาน โดยน ากระบอกลมท่ีติดกบั
สายพานเส้นท่ี 1 ตรงกับแนวสายพานเส้นท่ี 2 แล้วน ามาหยิบช้ินงาน       

ดงัรูปท่ี 5 
 

 

รูปท่ี 5 ชุดสาธิตท่ีพฒันาขึ้น 

 ชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบ              
นิวเมติกส์ ท่ีพัฒนาข้ึน มีการควบคุมระบบการท างานด้วยบอร์ด 
Programmable Logic Controller (PLC) รุ่ น  PLC FX3u/48mt โดยใช้
ภาษาแลดเดอร์เขียนในโปรแกรม CX โดยการเช่ือมต่อผ่านพอร์ต RS232

ซ่ึงมีหลกัการท างานดงัรูปท่ี 6 

 

รูปท่ี 6 การควบคุมการท างานชุดสาธิตท่ีพฒันาขึ้น 

4.  ผลการวจิยั 

4.1    ผลการประเมนิคุณภาพของชุดสาธิตจากผู้เช่ียวชาญ 

 การประเมินคุณภาพของชุดสาธิตท่ีพฒันาข้ึน จากผูเ้ช่ียวชาญท่ีมี
ประสบการณ์สอนในด้านเมคาทรอนิกส์ ด้านเคร่ืองกล ด้านไฟฟ้าและ
อิเล็กทรอนิกส์ และด้านการศึกษา จ านวน 5 ท่านจากแบบประเมินท่ีมี    
ค่าคะแนน 5 ระดับ ท าการแบ่งการประเมิน 4 ด้าน ได้แก่ ด้านคู่มือ           
ชุดสาธิต ด้านล าดับขั้นการสาธิต ด้านนวตักรรมชุดสาธิต และด้าน
โครงสร้างชุดสาธิต ดงัตารางท่ี 1 

ตารางท่ี 1 ผลการประเมินคุณภาพของชุดสาธิต  

รายการ 
ค่าเฉล่ีย 

(𝑥̅) 

ค่าส่วนเบ่ียงเบน
มาตรฐาน (S.D.) 

แปลผล 

ดา้นคู่มือชุดสาธิต 4.40 0.50 สูง 

ดา้นล าดบัขั้นการสาธิต 4.47 0.52 สูง 

ดา้นนวตักรรมชุดสาธิต 4.60 0.51 สูงท่ีสุด 

ดา้นโครงสร้างชุดสาธิต 4.40 0.50 สูง 

รวม 4.45 0.50 สูง 

 

 จากตารางท่ี 1 พบว่า ผู ้เ ช่ียวชาญ 5 ท่าน ประเมินคุณภาพของ        
ชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงดว้ยระบบนิวเมติกส์อยู่
ในระดบัสูง (𝑥̅=4.45 , S.D.=0.50) เม่ือพิจารณาแต่ละดา้นพบว่า ดา้นท่ีมี
คุณภาพอยู่ในระดับสูงท่ีสุด ได้แก่ ด้านนวตักรรมชุดสาธิต (𝑥̅=4.60 , 

S.D.=0.51) รองลงมามีคุณภาพอยู่ในระดับสูงได้แก่ ด้านล าดับขั้น         
การสาธิต (𝑥̅=4.47 , S.D.=0.52) ด้านคู่มือชุดสาธิต และด้านโครงสร้าง
ชุดสาธิต (𝑥̅=4.40 , S.D.=0.50)  

4.2    ผลการหาประสิทธิภาพของชุดสาธิตทีพ่ฒันาขึน้  

 หลังจากด าเนินการปรับปรุงตามข้อเสนอแนะจากการประเมิน
คุณภาพของผูเ้ช่ียวชาญ คณะผูวิ้จยัด าเนินการน าชุดสาธิตท่ีพฒันาข้ึนไป
ใช้กลุ่มตวัอย่าง ได้แก่ นักศึกษาท่ีลงทะเบียนเรียนวิชาโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอนโทรลเลอร์ สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟ้า มหาวิทยาลยัเทคโนโลยี
ราชมงคลพระนคร ประจ าปีการศึกษา 2563 จ  านวน 39 คน แบ่ง              
การทดลองออกเป็น 5 การทดลอง ประกอบด้วย 1) ค  าสั่งพ้ืนฐานของ
โปรแกรมเมเบิลจอลิกคอนโทรลเลอร์ 2) การเขียนโปรแกรมเมเบิลจอลิก
คอนโทรลเลอร์  ควบคุมสายพานคัดแยก 3) การควบคุมการหยิบจบั
ช้ินงาน 4) การควบคุมการขนย้ายช้ินงาน และ 5) การประยุกต์ใช้
โปรแกรมเมเบิลจอลิกคอนโทรลเลอร์ ซ่ึงไดท้  าการหาคุณภาพของคู่มือ
ชุดสาธิตจากผู ้เช่ียวชาญ จ านวน 5 ท่าน พบว่า คู่มือชุดสาธิตมีความ
เหมาะสมอยูใ่นระดบัสูง (𝑥̅= 4.40) และมีผลการหาประสิทธิภาพของชุด
สาธิต ดงัตารางท่ี 2  
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ตารางท่ี 2 ผลการหาประสิทธิภาพของชุดสาธิตท่ีพฒันาขึ้น 

คะแนน 

 กลุ่มตวัอยา่ง จ านวน 39 คน 

คะแนนเตม็ 
ค่าเฉล่ีย 

(𝑥̅) 

ค่าส่วน
เบ่ียงเบน
มาตรฐาน 

(S.D.) 

ประสิทธิภาพ 

ก่อนเรียน 50 21.59 2.73 
1.96 

หลงัเรียน 50 42.38 3.48 

  จากตารางท่ี 2 พบว่า นักศึกษาท่ีเป็นกลุ่มตวัอย่างจ านวน 39 คน      
มีคะแนนเฉล่ียก่อนเรียนเท่ากบั 21.59 และคะแนนเฉล่ียหลงัเรียนเท่ากบั 
42.38 เม่ือน ามาหาประสิทธิภาพตามเกณฑม์าตรฐานของเมกุยแกนส์ มีค่า
เท่ากับ 1.96 แสดงให้เห็นว่า ชุดสาธิตท่ีพฒันาข้ึนมีประสิทธิภาพตาม
เกณฑม์าตรฐานของเมกุยแกนส์ท่ีมีค่ามากกว่า 1 จึงสามารถน าไปใช้ใน
การเรียนรู้ต่อไปได ้[4] 

4.3    ผลการศึกษาความพงึพอใจทีม่ต่ีอการใช้ชุดสาธิต 

 คณะผูวิ้จยัได้ด าเนินการสอบความพึงพอใจของนักศึกษาท่ีมีต่อ
การใช้ชุดสาธิตท่ีพฒันาข้ึน จากแบบสอบความพึงพอใจท่ีมีค่าระดับ
คะแนน 5 ระดับ ท าการแบ่งการประเมิน 4 ด้าน ได้แก่ ด้านพัฒนา           
การเรียนรู้ ด้านล าดับขั้นการสาธิต ด้านนวตักรรมชุดสาธิต และด้าน
โครงสร้างชุดสาธิต ดงัตารางท่ี 3 

ตารางท่ี 3 ผลการศึกษาความพึงพอใจท่ีมีต่อการใชชุ้ดสาธิต  
รายการ ค่าเฉล่ีย 

(𝑥̅) 

ค่าส่วนเบ่ียงเบน
มาตรฐาน (S.D.) 

แปลผล 

ดา้นพฒันาการเรียนรู้ 4.31 0.59 มาก 

ดา้นล าดบัขั้นการสาธิต 4.30 0.56 มาก 

ดา้นนวตักรรมชุดสาธิต 4.26 0.52 มาก 

ดา้นโครงสร้างชุดสาธิต 4.29 0.54 มาก 

รวม 4.29 0.55 มาก 

  จากตารางท่ี 3 พบว่า นกัศึกษามีความพึงพอใจต่อการใช้ชุดสาธิต
การควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบนิวเมติกส์ท่ีพฒันาข้ึน
อยูใ่นระดบัมาก (𝑥̅=4.29 , S.D.=0.55) เม่ือพิจารณาแต่ละดา้นพบว่า ดา้น
ท่ีมีความพึงพอใจอยู่ในระดับมากท่ีสุด ได้แก่ ด้านพฒันาการเรียนรู้ 
(𝑥̅=4.31 , S.D.=0.59) รองลงมา ไดแ้ก่ ดา้นล าดบัขั้นการสาธิต (𝑥̅=4.30 , 

S.D.=0.56) และดา้นโครงสร้างชุดสาธิต (𝑥̅=4.29 , S.D.=0.54) 

5.  สรุปผลและอภิปรายผล  

 จากการพฒันาชุดสาธิตการควบคุมแบบจ าลองสายพาน ล าเลียงดว้ย
ระบบนิวเมติกส์ท่ีพฒันาข้ึน พบว่า ชุดสาธิตมีคุณภาพอยู่ในระดับสูง      
เม่ือน าไปทดลองใช้กบักลุ่มตวัอย่างชุดสาธิตมีประสิทธิภาพตามเกณฑ์
มาตรฐานของเมกุยแกนส์ มีค่าเท่ากบั 1.96 แสดงให้เห็นว่า ชุดสาธิตการ
ควบคุมแบบจ าลองสายพานล าเลียงด้วยระบบนิวเมติกส์ท่ีพฒันาข้ึนได้
ด าเนินการพฒันาอย่างเป็นระบบ มีการวิเคราะห์ ออกแบบและผ่าน        

การตรวจสอบจากผูเ้ช่ียวชาญจนท าให้ชุดสาธิตมีคุณภาพส่งผลท าให้
นักศึกษามีความพึงพอใจต่อชุดสาธิตท่ีพัฒนาข้ึนอยู่ในระดับมาก 
เน่ืองจากไดล้งมือปฏิบติัจริงและเห็นผลตอบสนองกระบวนการควบคุม
ระบบการท างานเสมือนกบังานอุตสาหกรรมจริง จึงเกิดการเรียนรู้จาก
การทดลองชุดสาธิต เข้าใจหลักการท างานระบบนิวเมติกส์อย่างเป็น
รูปธรรม สามารถเรียนรู้ไดด้ว้ยตนเอง และทบทวนเน้ือหาท่ีเรียนไดต้าม
ตอ้งการ [5-7] อีกทั้งช่วยกระตุน้ให้นกัศึกษาเกิดความสนใจและต่ืนตวัใน
การเรียนจากผูส้อน [5], [6], [7] 

6.  กติตกิรรมประกาศ 
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