
 
 

 

แผนการจัดการเรียนรูท่ี 12 หนวยที่  12 
ช่ือวิชา ไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งที่  12-13 
ช่ือหนวย การควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร ช่ัวโมงรวม  8  ช่ัวโมง 

   ช่ือเร่ือง  การควบคุมสเตป็ปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร จํานวนชั่วโมง  8  ช่ัวโมง 
 

 

หัวขอเร่ืองและงาน 
1. การควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

1.1 ชนิดของสเต็ปปงมอเตอร 
1.2 การขับสเต็ปปงมอเตอรชนิดยนูิโพลาร 
1.3 วงจรขับสเต็ปปงมอเตอร 
1.4 โปรแกรมสําหรับควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

2. การควบคุมเซอรโวมอเตอร 
2.1 โครงสรางของอารซีเซอรโวมอเตอร 
2.2 การควบคมุอารซีเซอรโวมอเตอร 
2.3 การเขียนโปรแกรมควบคุมอารซีเซอรโวมอเตอร ชนิดหมุนได 360 องศา 
2.4 การเขียนโปรแกรมควบคุมอารซีเซอรโวมอเตอร ชนิดหมุนได 180 องศา 

 
สาระการเรียนรู 

การควบคุมตําแหนงของมอเตอรไฟฟาใหไดตําแหนงที่ตองการ เชน ตําแหนงสําหรับการพิมพของ
เครื่องพิมพ Ink jet, เครื่องพิมพ 3D, และการเคลื่อนที่ของเครื่องจักรกลไฟฟาตาง ๆตองมีความแมนยํา 
การศึกษาพื้นฐานของการควบคุมตําแหนงของมอเตอรไฟฟานั้น จะใชศึกษาจากการทํางานของสเต็ปเปอร
มอเตอร ซ่ึงสามารถควบคุมไดละเอียดเปนไมโครเมตร (โดยอาศัยการ Drive แบบ Micro step) และการศึกษา
การควบคุมตําแหนงอีกชนิดหนึ่งคือการใชเซอรโวมอเตอรที่สามารถควบคุมมุมการเคลื่อนที่ได 
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สมรรถนะที่พึงประสงค  
 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  
1. อธิบายการทํางานของสเต็ปปงมอเตอรได 
2. บอกขอแตกตางของสเต็ปปงมอเตอร 
    แบบตาง ๆ ได 
3. อธิบายการกระตุนเฟสของสเต็ปปงมอเตอร
ใหทํางานตามกําหนดได 

4. อธิบายการทํางานของวงจรขับสเต็ปปง
มอเตอรชนิดยูนิโพลารได 

5. อธิบายการการทํางานของอารซีเซอรโว
มอเตอรได 

6. ระบุสัญญาณเพื่อการควบคุมอารซีเซอรโว
มอเตอรชนิดหมุน 360 องศาได 

7. ระบุสัญญาณเพื่อการควบคุมอารซีเซอรโว
มอเตอรชนิดหมุน 180 องศาได 

8. เขียนโปรแกรมภาษาเบสิกควบคุมอารซีเซอร
โวมอเตอรชนิดหมุน 360 องศาได 

9. เขียนโปรแกรมภาษาเบสิกควบคุมอารซีเซอร
โวมอเตอรชนิดหมุน 180 องศาได 

10. แกไขโปรแกรมเพื่อควบคุมอารซีเซอรโว
มอเตอรตามที่กําหนดได 

1. ตอวงจรขับสเต็ปปงมอเตอร
และสเต็ปปงมอเตอร เขากับ 

   ไมโครคอนโทรลเลอรได 
2. เขียนโปรแกรมควบคุมการ
ทํางานของขับสเต็ปปงมอเตอรได 

3. เขียนโปรแกรมควบคุมการ
ทํางานของขับสเต็ปปงมอเตอรที่
สามารถปรับความเร็วได 

4. ตอวงจรเซอรโวมอเตอร เขากับ 
   ไมโครคอนโทรลเลอรได 
5. เขียนโปรแกรมควบคุมการ
ทํางานของเซอรโวมอเตอร ได 

6. เขียนโปรแกรมควบคุมการ
ทํางานของเซอรโวมอเตอร ที่
สามารถปรับความเร็วได 

7. ใชเครื่องมือวัดและทดสอบ
ตรวจสอบการทํางานของวงจร
เซอรโวมอเตอร ได 

1. ตรงตอเวลา 
2. มีความตระหนักในหนาที่ของ 
    นักศึกษา 
3. มีความรับผิดชอบตอตนเอง 
    และสังคม 
4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 
5. แสดงความเคารพดวยทาที 
    ที่สวยงาม 
6. ทํางานดวยความเต็มใจ 
7. ใชวัสดุอุปกรณและเครื่องมือ 
    อยางประหยัดตระหนักถึง 
    ความปลอดภัย 
 

 

เนื้อหาสาระ  
1. การควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

1.1 ชนิดของสเต็ปปงมอเตอร 

ROTOR

Common

Φ1

Φ2

Φ3

Φ4

+ V

สเต็ปปงิมอเตอรยูนโิพลารแบบ Common ภายใน

A
A
B
B    

ROTOR

Common 1

Φ1

Φ2

Φ3

Φ4

+ V

สเต็ปปงิมอเตอรยูนโิพลารแบบ Common ภายนอก

A
A
B
B

Common 2+ V
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ROTORΦ1

Φ2

Φ3

Φ4

สเต็ปปงิมอเตอรชนดิไบโพลาร

A
B
C
D  

 
1.2 การขับสเต็ปปงมอเตอรชนิดยนูิโพลาร 

+ 12 V

ULN2003

D0
D1
D2
D3

D0
D1
D2
D3

1.5
 K
Ω

1.5
 K
Ω

1.5
 K
Ω

1.5
 K
Ω

ไม
โค
รค
อน

โท
รล
เลอ

ร ROTOR

Co
mm

on

Φ1

Φ2

Φ3

Φ4

Stepper Motor ชนดิ Unipolar

 
1.3 วงจรขับสเต็ปปงมอเตอร 

20MHz

20pF 20pF

10 KΩ

+ 5 V

MCLR
RESET

12
31

13                  14

11             32

1

OSC1       OSC2

VSS

VDD        VDD

VSS

RD0

RD2

100 μF
+

0.01 μF1N4148

0.1 μF

+ 5V

RA2
RA1

RA3

RD1

ULN2003

RD3

+ 12 V

STEPPER
MOTOR

Φ1

Φ2

Φ3
Φ4

9
1

8

16

15

13

14

2

3

4

Common :  สแีดง

:  สเีหลอืง
:  สนํีา้ตาล
:  สสีม
:  สดํีาΦ1

Φ2
Φ3
Φ4

 
 
1.4 โปรแกรมสําหรับควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 
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2. การควบคุมเซอรโวมอเตอร 
2.1 โครงสรางของอารซีเซอรโวมอเตอร 

DC Motor 
(อยูภายใน)

Control Circuit 

Output Spine 
Drive Gear 

Servo Case 

Potentiometer
(อยูภายใน)

 
2.2 การควบคมุอารซีเซอรโวมอเตอร 

20 ms

19 ms
1 ms

หมนุทศิทาง
ตามเข็มนาฬกิา

18 ms
2 ms

หมนุทศิทาง
ทวนเข็มนาฬกิา

20 ms

หยุดหมนุ
ไมมสัีญญาณพัลส

18.750 ms
1.250 ms

หยุดหมนุ

หมนุทศิทาง
ทวนเข็มนาฬกิา
ดวยความเรว็ตํา่ 18.720 ms

1.280 ms

18.800 ms
1.220 ms

หมนุทศิทาง
ตามเข็มนาฬกิา
ดวยความเรว็ตํา่
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2.3 การเขียนโปรแกรมควบคุมอารซีเซอรโวมอเตอร ชนิดหมุนได 360 องศา 

20MHz

20pF 20pF

10 KΩ

+ 5 V

MCLR
RESET

12
31

13                  14

11             32

1

OSC1       OSC2

VSS

VDD        VDD

VSS

RC1

100 μF
+

0.01 μF1N4148

0.1 μF

+ 5V

RA2
RA1

RA3

+ 5 V

RC SERVO
MOTOR

(สแีดง)

(สนํีา้ตาล)

(สสีม)

+V

GND

PWM  Signal
360 Degree

 
 
2.4 การเขียนโปรแกรมควบคุมอารซีเซอรโวมอเตอร ชนิดหมุนได 180 องศา 

20MHz

20pF 20pF

10 KΩ

+ 5 V

PI
C1

8F
45

50

MCLR
RESET

12
31

13                  14

11             32

1

OSC1       OSC2

VSS

VDD        VDD

VSS

RC1

100 μF
+

0.01 μF1N4148

0.1 μF

+ 5V

10
 K

SW
1

10
 K

SW
2

RA2
RA1

SW
3 RA3

10
 K

+ 5 V

RC SERVO
MOTOR

(สแีดง)

(สดํีา)

(สขีาว)

+V

GND

PWM  Signal
180 Degree

RC Servo Motor
ของ Parallax
ร ุน Standard servo

 
 
 
 
การควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  
(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  
(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 
ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   
 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 
       บทเรียนนี้ 
 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของการควบคุม 

สเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร 
 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 12 

 1.1  นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 
       บทเรียนนี้ 
1.2  นักเรียนบอกความสําคัญของการควบคุม 

สเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร 
 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 12 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
     เรียนหนวยที่ 12 

2. ขั้นสอนทฤษฎี   
 2.1 ครูอธิบายการควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและ

เซอรโวมอเตอรใชสื่อ power point ประกอบ 
 2.2 ซักถามปญหาเกี่ยวกับการควบคุมสเต็ปปง

มอเตอรและเซอรโวมอเตอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคิดเห็น 

 1. power point หนวยที่ 12 
 2. คําถามหนวยที่ 12 

3. ขั้นสรุป   
   3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครูซักถาม 
         ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 
3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยที่ 12 

4. ขั้นสอนปฎิบัติ   
   4.1 นักศึกษาปฏิบัติงานตามใบงานที่ 8 เรื่อง

การเขียนโปรแกรมควบคุมสเต็ปปง
มอเตอร และใบงานที่ 9 เรื่อง การเขียน
โปรแกรมควบคุมเซอรโวมอเตอร 

4.1 นักศึกษาปฏิบัติงานตามใบงานที่ 8 เรื่อง  
การเขียนโปรแกรมควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 
และใบงานที่ 9 เรื่อง การเขียน
โปรแกรมควบคุมเซอรโวมอเตอร 

 1.ใบตรวจผลงาน  
    ตามใบงานที่ 8, 9  

5. ขั้นการประเมินผล   
   5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 12 
   5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 
   5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 12 
5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรียน 
5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรียน 
    หนวยที่ 12 

6. ขั้นมอบหมายงาน   
   6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพิ่มเติมเกี่ยวกับการ

ควบคุม สเต็ปปงมอเตอรและเซอรโว
มอเตอรและทํา แบบฝกหัดทายหนวยเรียน
หนวยที่ 12 สงในสัปดาหตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยที่ 12 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   
   7.1 ตรวจความเรียบรอยและความเรียบรอย 
        ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 
 
 
 

7.1 ชวยกันจัดเก็บและทําความสะอาด 
      หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 
    เรียบรอย 
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งานที่มอบหมายหรือกิจกรรม 
กอนเรียน 
  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนบทที่ 12 
ขณะเรียน 
  ใหนักศึกษาอภิปรายเกี่ยวกับและสรุปเกี่ยวกับการควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโว
มอเตอร 
หลังเรียน 

ใหนกัเรียนไปคนควาเพิ่มเตมิเกี่ยวกับการควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอรและ
ทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยที่ 12 สงในสัปดาหตอไป 

สื่อการเรียนการสอน 
1. หนังสือเรียนไมโครคอนโทรลเลอร บทที่ 12 เร่ืองการควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโว

มอเตอร 
2. power point เร่ืองการควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร 
3. แบบฝกหัดทายหนวยเรียนที ่12 

การวัดผลการเรียน 
 กอนเรียน 
  ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทที่ 12 จํานวน 10 ขอ 
 ขณะเรียน 
  ถาม – ตอบปญหา   ,  ความสนใจ  ,  ความตั้งใจ  , การอภิปราย 
 หลังเรียน 
  ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยที่ 12 จํานวน 10 ขอ 
การประเมินผล 
 1.  การประเมนิผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยที ่12 จํานวน 10 ขอ (แบบเลือกตอบ ) 
 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 
 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 
เอกสารอางอิง 
              1. สุชิน ชินสีห. (2557).  ไมโครคอนโทรลเลอร  
                  นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศนูยหนังสือเมอืงไทย จํากัด. 
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บันทึกหลังการจัดการเรียนรูของคร ู
วันที…่…….… เดือน……………..…...……….  พ.ศ………….… 

รหัสวิชา  2105-2105     ช่ือรายวิชา ไมโครคอนโทรลเลอร 
             สาขาวิชา ชางอิเล็กทรอนิกส                        ระดบัชั้น   ปวช.                            ปที่  3 กลุมที่ 1,2 

 

1. หัวขอเนื้อหาทีส่อน การควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร หนวยที่  12 
2. จํานวนนักศกึษาเขาเรียน  ……… คน 

  รายละเอียดการสอน  
รายละเอียด/หัวขอ 
เนื้อหาท่ีสอน 

เขาใจ/ 
ปฏิบัติได(คน) 

ไมเขาใจ ปฏิบัติ 
ไมได (คน) 

1. การควบคุมสเต็ปปงมอเตอร   
2. การควบคุมเซอรโวมอเตอร   

   
   
   
   

   
   
   
   

 

สรุป 
ผลการใชแผนการสอน 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 

ผลการเรียนของนักเรียน  
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 

ผลการสอนของครู  
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………… 

หมายเหต ุ สําหรับนักศึกษาที่ไมเขาใจหรือ
ปฏิบัติไมไดจะแกไขในการสอนครั้งตอไป  
ในวันที่….....เดือน…….........…..พ.ศ……....... 
โดยจะดําเนินการดังนี้ 

 
1. ………………………….……........…… 
2. …………………………….…........…… 
3. ……………………….…………............ 
4. ………………………….…………........ 
5.     ………………………….……….........… 

 
ลงชื่อ……………………………. 

(                                     ) 
ครูผูสอน 
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แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 12 
 

จงอธิบาย/บรรยาย 
1. จงบอกขอแตกตางระหวางสเต็ปปงมอเตอรชนิด Unipolar กับชนิด Bipolar 
2. จากตารางดานลาง สมมุติตองการกระตุนเฟสดังตาราง จงเขียนเปนรหัสเลขฐานสิบหก 
 

               

สเต็ปที่
เฟสที่ 2 431

1

4

3

2

0

0

1

0

1

0

1 1

10

0

0

1

1

1

0

8765

1

0

1

1

1

1

0 1

00

0

1

1

1

0

1

รหัสเลขฐาน 16     …...     ……    ……    ……    ……    ……     ……    ……    
 
3. จากวงจรดานลาง จงอธิบายหนาที่ของไอซี ULN2003 และ LED จํานวน 4 ตัวที่ตอกับเอาตพุต 
     ของไอซี ULN2003 

20MHz

20pF 20pF

10 KΩ

+ 5 V

MCLR
RESET

12
31

13                  14

11             32

1

OSC1       OSC2

VSS

VDD        VDD

VSS

RD0

RD2

100 μF
+

0.01 μF1N4148

0.1 μF

+ 5V

RA1
RA0

RA2

RD1

ULN2003

RD3

+ 12 V

STEPPER
MOTOR

Φ1

Φ2

Φ3
Φ4

9
1

8

16

15

13

14

2

3

4

Common :  สแีดง

:  สเีหลอืง
:  สนํีา้ตาล
:  สสีม
:  สดํีาΦ1

Φ2
Φ3
Φ4

 
4. ขอแตกตางของอารซีเซอรโวมอเตอรชนิด 360 องศากับชนิด 180 องศาแตกตางกันอยางไร 
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ใบประเมินผลหนวยท่ี  12 
วิชา ไมโครคอนโทรลเลอร    ชื่อหนวย การควบคุมสเต็ปปงมอเตอรและเซอรโวมอเตอร 

 

  

  คําชี้แจง   ใหเลือกคําตอบที่ถูกที่สุดแลวทาํเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 
1. สัญญาณที่ปอนใหแกสเต็ปปงมอเตอรเปนสัญญาณรูปคลื่นใด 
 ก  สัญญาณรูปคลื่นสามเหลี่ยม ข  สัญญาณรูปคลื่นไซน 
 ค  สัญญาณรูปคลื่นพัลส ง  สัญญาณรูปคลื่นไฟฟากระแสตรง 
2. สเต็ปปงมอเตอรชนิด Unipolar มีสายตอออกมาใชงานกี่เสน 
 ก  3 ถึง 4 เสน ข  4 ถึง 5 เสน 
 ค  5 ถึง 6 เสน ง  6 ถึง 7 เสน 
3. รหัสเลขฐานสิบหกตอไปนี้ขอใดไมใชรหัสสําหรับใหสเต็ปปงมอเตอรหมุนตามเขม็นาฬิกา  
    (เมื่อ Φ1 ตอ D0, Φ2 ตอ D1, Φ3 ตอ D2, Φ4 ตอ D3) 
 ก  [$01, $02, $04, $08] ข  [$09, $03, $06, $0C] 
 ค  [$01, $03, $02, $06, $04, $0C, $08, $09] ง  [$09, $08, $0C, $04, $06, $02, $03, $01] 
4. ขอใดเปนหลักการของวงจรขับสําหรับสเต็ปปงมอเตอรชนิด Unipolar 
 ก  Open Emitter Drive ข  Open Collector Drive 
 ค  Open Base Drive ง  Open Emitter Drive, Open Collector Drive 
5. จากรูปดานลาง สวนประกอบหมายเลขใดเปนตวักําเนิดพลังงานกลของอารซีเซอรโวมอเตอร 

 
 ก  1 ข  2 
 ค  3 ง  4 
6. ความกวางของสัญญาณพัลสบวกในขอใดทําใหเซอรโวมอเตอรชนิด 360 องศา หมุนทิศทางตามเข็ม
นาฬิกา 
 ก  2000 ไมโครวินาที ข  1800 ไมโครวินาท ี
 ค  1500 ไมโครวินาท ี ง   1000 ไมโครวินาท ี
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7. ความกวางของสัญญาณพัลสบวกในขอใดทําใหเซอรโวมอเตอรชนิด 180 องศา หมุนมาที่   
    ตําแหนง 0 องศา 
 ก  1120 ไมโครวินาที ข  1220 ไมโครวินาท ี
 ค  1460 ไมโครวินาท ี ง   1750 ไมโครวินาท ี
วงจรสําหรับขอ 8 ถึง 9 

20MHz

20pF 20pF

10 KΩ

+ 5 V

MCLR
RESET

12
31

13                  14

11             32

1

OSC1       OSC2

VSS

VDD        VDD

VSS

RC1

100 μF
+

0.01 μF1N4148

0.1 μF

+ 5V

RA2
RA1

RA3

+ 5 V

RC SERVO
MOTOR

(สแีดง)

(สนํีา้ตาล)

(สสีม)

+V

GND

PWM  Signal
360 Degree

 
 
8. จากวงจรในรูปที่กําหนด ขอใดเปนคําสั่งให RC Servo Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 ก  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 ข  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 
                  PAUSE  2000   PAUSEUS  2000 
   LOW  PORTC.1   LOW  PORTC.1 
   PAUSE 1800   PAUSE 18 
   GOTO   LOOP1  GOTO   LOOP1 
 ค  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 ง  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 
                  PAUSEUS  18   PAUSEUS  2000 
   LOW  PORTC.1   LOW  PORTC.1 
   PAUSE 2000   PAUSEUS 18 
   GOTO   LOOP1  GOTO   LOOP1 
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9. จากวงจรในรูปที่กําหนด ขอใดเปนคําสั่งให RC Servo Motor หมุนตามเข็มนาฬกิา 
 ก  LOOP1:   LOW  PORTC.1 ข  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 
                  PAUSE  1000   PAUSEUS  1000 
   HIGH  PORTC.1   LOW  PORTC.1 
   PAUSE 1800   PAUSEUS 18 
   GOTO   LOOP1  GOTO   LOOP1 
 ค  LOOP1:   LOW  PORTC.1 ง  LOOP1:   HIGH  PORTC.1 
                  PAUSEUS  18   PAUSEUS  1000 
   HIGH  PORTC.1   LOW  PORTC.1 
   PAUSE 1000   PAUSE 18 
   GOTO   LOOP1  GOTO   LOOP1 
วงจรสําหรับขอ 10  

 
 
10. ถาหากขอมูลเดิม  พัลสบวกมีความกวาง  1850 ไมโครวินาท ีทําให RC Servo Motor หมุน 
     ไปที่ – 30 องศา ถาหากตองการให RC Servo Motor หมุนไปที่ – 40 องศา พัลสบวกควรมีคา 
      เทาใด 
 ก  1650 ไมโครวินาที ข  1750 ไมโครวินาท ี
 ค  1950 ไมโครวินาท ี ง   2220 ไมโครวินาท ี
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เฉลยใบประเมินผลหนวยท่ี 12 
 คําตอบของแบบประเมินผลหนวยที่ 12 
 

ขอที่ คําตอบ 
1 ค 
2 ค 
3 ง 
4 ข 
5 ค 
6 ง 
7 ค 
8 ข 
9 ข 
10 ค 
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