รายละเอียดประกอบการจัดซื้อครุภัณฑ์
ชุดฝึกระบบควบคุมทางด้านแมคคาทรอนิกส์

จำนวนที่ต้องการ   1   ชุด
     งบประมาณ
2,486,500 บาท
รายละเอียดทั่วไป
1. เป็นชุดฝึกทางด้านแมคคาทรอนิกส์  ที่สามารถเรียนรู้เกี่ยวกับระบบแมคคานิค  ระบบนิวแมติกส์  ระบบไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ ระบบเซ็นเซอร์  ระบบPLC   และระบบสื่อสารทางอุตสาหกรรม
2. เป็นชุดฝึกที่ได้รับมาตรฐาน DIN หรือ ISO หรือมาตรฐานสากลอื่นๆ ที่เทียบเท่าทางด้านชุดฝึกการศึกษา  โดยมีหนังสือรับรองจากบริษัทผู้ผลิต แนบมาพร้อมกับใบเสนอราคาเพื่อใช้ประกอบการพิจารณา
3. ชุดฝึกต้องเป็นผลิตภัณฑ์ที่มีใช้แพร่หลายในระดับสากลทางด้านการศึกษา  โดยมีตัวแทนจำหน่ายไม่น้อยกว่า 10 ประเทศ พร้อมแนบรายชื่อตัวแทนจำหน่าย เพื่อใช้ประกอบการพิจารณา
4. ชุดฝึกจะต้องสามารถประกอบกับชุดฝึกที่ทางมหาวิทยาลัยมีอยู่ใช้งานเพื่อเป็นระบบการผลิตได้อย่างสมบูรณ์ทั้งอุปกรณ์  และ ซอฟแวร์  และสามารถแยกฝึกในแต่ละสถานีได้
 5.  ทางผู้เสนอราคาจะต้องนำเสนอผังการจัดวางระบบการผลิตที่จะนำมาประกอบร่วมกับอุปกรณ์ที่ทางมหาวิทยาลัยมีอยู่  เพื่อใช้ประกอบในการพิจารณา
6. ผู้เสนอราคาต้องแนบแค็ตตาล็อคฉบับจริง ซึ่งมีรายละเอียดทางเทคนิคของบริษัทผู้ผลิต  มาพร้อมกับใบเสนอราคาเพื่อใช้ประกอบการพิจารณา
7. ผู้เสนอราคาต้องเป็นผู้ผลิตหรือตัวแทนจำหน่ายของบริษัทผู้ผลิต โดยมีหนังสือรับรองให้เป็นตัวแทนจำหน่ายมานำเสนอ
8. ผู้เสนอราคาต้องได้รับการแต่งตั้งหรือได้รับมอบอำนาจจากบริษัทผู้ผลิตสินค้าในการดำเนินการจัดตั้งศูนย์ฝึกอบรมการควบคุมอัตโนมัติด้วยกำลังงานของไหล (Automation in Fluid Power Control)ให้กับทางมหาวิทยาลัย  และให้สิทธิ์มหาวิทยาลัยในการถ่ายทอดเทคโนโลยี  การใช้หลักสูตรการฝึกอบรมและเอกสารคู่มือประกอบการสอน โดยไม่จำกัดจำนวนและเวลา  เพื่อเป็นศูนย์ฝึกอบรมให้กับภาคอุตสาหกรรมและผู้ผ่านการฝึกอบรมจะได้รับประกาศนียบัตรจากทางมหาวิทยาลัยร่วมกับบริษัทผู้ผลิตสินค้า พร้อมแนบหนังสือรับรองจากบริษัทผู้ผลิตสินค้าในการให้สิทธิ์ดังกล่าว  

9. มีระบบการรับประกันหลังการส่งมอบ โดยไม่เสียค่าใช้จ่ายใดๆ ไม่น้อยกว่า 1 ปี และระยะเวลาในการเปลี่ยนหรือซ่อมต้องไม่เกิน 30 วัน 
10. ต้องจัดฝึกอบรมการใช้งานชุดฝึกให้กับอาจารย์ผู้รับผิดชอบหลังการส่งมอบไม่น้อยกว่า 10 วัน หรือจนกว่าจะสามารถใช้งานชุดฝึกได้อย่างมีประสิทธิภาพ
11. ผู้เสนอราคาได้ ต้องติดตั้งและจัดหาอุปกรณ์พร้อมสาธิตการทำงานให้ครบตรงกับใบงานการทดลองที่นำเสนอ
12.  คณะกรรมการจะพิจารณาให้ความสำคัญ เกี่ยวกับคุณภาพของชุดฝึก ความร่วมมือในการพัฒนา
อาจารย์   ศักยภาพในการจัดตั้งศูนย์ฝึกอบรมของมหาวิทยาลัย
รายละเอียดและคุณลักษณะเฉพาะทางเทคนิคของครุภัณฑ์
ชุดฝึกระบบควบคุมทางด้านแมคคาทรอนิกส์  
จำนวน 1  ชุด  
ประกอบด้วย
1. สถานีส่งจ่ายชิ้นงานแบบปรับระดับได้โดยใช้ Servo motor
จำนวน 1 ชุด
คุณสมบัติทั่วไป

1.  มีหน้าที่ส่งจ่ายชิ้นงานและจัดเก็บชิ้นงานกับMobile Robot ที่ใช้ลำเลียงชิ้นงานไปยังสถานีอื่นๆ 
2.  สามารถควบคุม ความเร็ว , อัตราเร่ง และตำแหน่งการเคลื่อนที่ได้โดยใช้ Servo motor และชุดควบคุม
3.  มีสถานีจอดMobile Robotประกอบอยู่ในชุด
4.  ควบคุมการทำงานด้วย PLC ชุดฝึกสามารถทำงานได้อิสระและสามารถต่อทำงานร่วมกับโมดูลอื่นๆได้
คุณสมบัติทางเทคนิค 
· ชุดฝึกใช้การควบคุมแบบ AC Servo Motor พร้อมชุดเบรก
· ชุดควบคุม Servo motor  สามารถทำการควบคุม ความเร็วรอบ ตำแหน่ง และแรงบิดได้ มีช่องสำหรับสื่อสารกับอุปกรณ์ภายนอกได้ พร้อมจอแสดงสถานะการทำงาน ใช้ไฟฟ้า 220 V – 230 V 
· มีซอฟแวร์ที่ใช้การควบคุมที่มีลิขสิทธิ์ถูกต้องพร้อมสายเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์
· มีช่องสำหรับสื่อสารกับ PLC โดยใช้ I/O พร้อม PLC ที่มี Input ไม่น้อยกว่า 10 และ Outputไม่น้อยกว่า 5

· กระบอกสูบชนิดไร้ก้านความยาวไม่น้อยกว่า 1000  mm. สามารถควบคุมตำแหน่งได้โดยใช้ Servo motor ควบคุม มีกระบอกสูบแบบหมุนได้ไม่น้อยกว่า 90 องศาพร้อมหัวจับชิ้นงานแบบ Gripper  และมีกระบอกสูบสำหรับควบคุมการเคลื่อนที่ เข้า / ออก
· ชุดสายพานขนาดเล็กขับด้วย DC Motor มีความยาวไม่น้อยกว่า 300 mm. 
พร้อมเซนเซอร์ตรวจจับตำแหน่งของชิ้นงานบนสายพาน
· ชุดจอดMobile Robot มีเซนเซอร์ตรวจจับตำแหน่งของ Mobile Robot และมีกระบอกสูบทำหน้าที่หยุดตำแหน่งของMobile Robot
· มีเซนเซอร์ตรวจจับชิ้นงานที่อยู่บนตัวของMobile Robot เพื่อตรวจสอบวัตถุบนMobile Robot
· มีสวิทช์สำหรับหยุดการทำงานฉุกเฉิน และสวิทช์สำหรับควบคุมการทำงานอย่างน้อย Start / Stop , Auto / Manual  ในการสั่งการเคลื่อนที่
· มี PLC ใช้สำหรับควบคุมการทำงานมีช่องสัญญาณอย่างน้อย 16 Input และ 8 Out put พร้อมสายโหลดและโปรแกรมที่ใช้สั่งงาน เพื่อเป็นการฝึกการออกคำสั่งอีกแบบ
2.  สถานี  Mobile  Robot

จำนวน  2  ชุด

คุณสมบัติทั่วไป
1. มีหน้าที่ลำเลียงชิ้นจากชุดส่งจ่ายชิ้นงานแบบปรับระดับได้ไปยังสถานีอื่นๆ 
2. มีเซ็นเซอร์ตรวจจับชิ้นงานที่ถูกส่งมาวางบนตัว
3. เป็นชุดMobile Robotที่สามารถทำการควบคุมได้หลายรูปแบบ
4.  ชุดโมดูลสำหรับการควบคุมแบบระบบปิด(Close Loop) ของชุดมอเตอร์ รวมถึงการ ตรวจจับค่าความผิดพลาด
5. สามารถทำงานเชื่อมต่อกับสถานีส่งจ่ายชิ้นงานแบบปรับระดับได้อย่างสมบูรณ์
คุณสมบัติทางเทคนิค 
· หน่วยความจำ CPU ขนาด 300 MHz หรือดีกว่า
· มีหน่วยความจำชนิด SD RAM ขนาด 64 MBหรือดีกว่า โดยสามารถเพิ่มได้ถึง 512 MB หรือดีกว่า
· มีการเก็บข้อมูลไว้ที่ graphic card  

· ชุดกล้องมีความละเอียดภาพไม่น้อยกว่า 640 x 480 Pixels มีเลนส์รับภาพชนิด VGA-CMOS มีสายเชื่อมต่อแบบชนิด USB 
· มีช่องต่อ USBจำนวนไม่น้อยกว่า  2 ช่อง และ Parallel จำนวนไม่น้อยกว่า 1ช่องสามารถเพิ่มช่องการเชื่อมต่อได้
· การควบคุมของมอเตอร์ควบคุมโดย Microprocessor card หรือดีกว่า
· มีหน่วยความจำสำหรับการควบคุมแบบปิด(Close Loop )ของมอเตอร์
· มีช่องต่อภายนอกแบบดิจิตอลอินพุทและเอาท์พุท จำนวนไม่น้อยกว่า 8 ช่อง ,  แบบอนาล็อกอินพุทจำนวนไม่น้อยกว่า 8 ช่อง และรีเลย์จำนวนไม่น้อยกว่า 2 ตัว และมีช่องจ่ายกระแสไฟ 24 VDC 
· สามารถการเชื่อมต่อสัญญาณแบบไร้สาย (Wireless) และ ใช้สาย LAN ได้ตามแต่จะเลือกใช้
· มีโปรแกรมตัวอย่างการเคลื่อนที่ได้จำนวนไม่น้อยกว่า 5 ตัวอย่าง,และสามารถเขียนโปรแกรมคำสั่งได้ไม่น้อยกว่า 2 รูปแบบและ แสดงความจุของแบตเตอรี่ได้, 
· ชุดจ่ายกระแสไฟฟ้า ประกอบด้วยแบตเตอรี่ขนาด 12 โวลท์จำนวนไม่น้อยกว่า 2 ตัว  สามารถบรรจุกระแสไฟฟ้าใหม่ได้เมื่อกระแสไฟฟ้าหมด  สามารถทำงานได้นานถึง 2 ชั่วโมง หรือดีกว่า  มีแบตเตอรี่สำรองขนาด 12 โวลท์อีกจำนวนไม่น้อยกว่า 2 ตัว
· เซนเซอร์สำหรับกันการกระแทก  จำนวนไม่น้อยกว่า 9 ตัว
· ยางกันกระแทกรอบชุดฐานหรือวัสดุอื่นที่ดีกว่า    จำนวนไม่น้อยกว่า 1 ชุด
· ชุดขับเคลื่อนแบบมอเตอร์ใช้แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงมีจำนวนไม่น้อยกว่า 3 ตัว 

-  มีความเร็วรอบไม่น้อยกว่า 3600 รอบต่อนาทีและสามารถสร้างแรงบิดได้ไม่น้อยกว่า 3.8 นิวตันเซนติเมตร

3. สถานีส่งจ่ายชิ้นงานแบบปรับระดับได้โดยใช้  Stepper  Motor
  จำนวน  1  ชุด
คุณสมบัติทั่วไป

1.  มีหน้าที่รับชิ้นงานจากMobile Robotและส่งจ่ายชิ้นงานไปยังสถานีอื่นๆ 
2.  สามารถปรับระดับได้โดยใช้ Stepper motor และชุดควบคุม
 3.  มีสถานีจอดMobile Robotประกอบอยู่ในชุด

4.  ควบคุมการทำงานด้วย PLC ชุดฝึกสามารถทำงานได้อิสระและสามารถต่อทำงานร่วมกับโมดูลอื่นๆได้
คุณสมบัติทางเทคนิค
· ชุดฝึกใช้การควบคุมแบบ Stepper motor พร้อมชุดเบรก
· ชุดควบคุม สามารถทำการควบคุม ความเร็วในการเคลื่อนที่และสามารถกำหนดตำแหน่งได้มากกว่า69 ตำแหน่ง มีช่องสำหรับสื่อสารกับอุปกรณ์ภายนอกได้ ทั้งแบบดิจิตอลและอนาล็อค ใช้ไฟฟ้า 220  – 230 V 

· มีชุดควบคุมการทำงานที่สามารถป้อนคำสั่งได้โดยตรงและมีจอแสดงผล
· สามารถรองรับระบบการสื่อสารแบบ Profibus ได้
· มีซอฟแวร์ที่ใช้การควบคุมที่มีลิขสิทธิ์ถูกต้องพร้อมสายเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์
· มีช่องสำหรับสื่อสารกับ PLC โดยใช้ I/O พร้อม PLC ที่มี Input ไม่น้อยกว่า 10 และ Outputไม่น้อยกว่า 5 

· กระบอกสูบชนิดไร้ก้านความยาวไม่น้อยกว่า 1000  mm. สามารถควบคุมตำแหน่งได้โดยใช้ Stepper motor ควบคุม มีกระบอกสูบแบบหมุนได้ไม่น้อยกว่า 90 องศาพร้อมหัวจับชิ้นงานแบบ Gripper  และมีกระบอกสูบสำหรับควบคุมการเคลื่อนที่ เข้า / ออก
· ชุดจอดMobile Robot มีเซนเซอร์ตรวจจับตำแหน่งของ Mobile Robot และมีกระบอกสูบทำหน้าที่หยุดตำแหน่งของMobile Robot
· มีสวิทช์สำหรับหยุดการทำงานฉุกเฉิน และสวิทช์สำหรับควบคุมการทำงานอย่างน้อย Start / Stop , Auto / Manual  ในการสั่งการเคลื่อนที่
· มี PLC ใช้สำหรับควบคุมการทำงานมีช่องสัญญาณอย่างน้อย 16 Input และ 8 Out put พร้อมสายโหลดและโปรแกรมที่ใช้สั่งงาน เพื่อเป็นการฝึกการออกคำสั่งอีกแบบ
4. ชุดสายพานลำเลียงชิ้นงาน

จำนวน  1 ชุด
คุณสมบัติทั่วไป
1.  สามารถนำระบบสายพานลำเลียงไปใช้ร่วมกับชุดจำลองขบวนการผลิตได้โดยมีอุปกรณ์ 
 ตรวจับทำหน้าที่ตรวจสอบว่ามีชิ้นงานบนสายพานลำเลียง
2.  มีอุปกรณ์กั้นชิ้นงานจำลองบนสายพานลำเลียง
3.  โมดูลสามารถแยกออกได้อิสระและสามารถต่อทำงานร่วมกับโมดูลทดสอบชิ้นงานได้
คุณสมบัติเทคนิค
-   สายพานลำเลียงชิ้นงานจำลองชนิดไม่มีทางแยก

           จำนวน 1 เส้น 


- ขนาดความยาวของรางเลื่อนที่ใช้ลำเลียงชิ้นงานจำลอง ความยาวไม่น้อยกว่า 500 mm. 

-   สายพานลำเลียงชิ้นงานจำลองชนิดมีทางแยก

          


จำนวน 1 เส้น 

- ขนาดความยาวของรางเลื่อนที่ใช้ลำเลียงชิ้นงานจำลอง ความยาวไม่น้อยกว่า 500 mm. 


- มีชุดกั้นชิ้นงานโดยใช้ระบบไฟฟ้าควบคุมการทำงาน
- มอเตอร์ที่ใช้ควบคุมการเคลื่อนที่ของสายพานลำเลียง    



จำนวน 2 ชุด


- แรงดันไฟฟ้าที่ใช้งาน 24 VDC 


- รีเลย์ที่ใช้ควบคุมการเคลื่อนที่ของมอเตอร์  




จำนวน 2 ชุด


- แรงดันไฟฟ้าที่ใช้งาน 24 VDC 


- I / O Terminal
พร้อมหลอดไฟแสดงสภาวะการทำงาน



จำนวน 2 ชุด

-  มีเซ็นเซอร์ตรวจจับชิ้นงานไม่น้อยกว่า





จำนวน 4 ชุด
5. ชุด PLC ควบคุมสายพานลำเลียง

จำนวน  1  ชุด
คุณสมบัติทั่วไป
1.  มีช่องรับส่งสัญญาณไม่น้อยกว่า 8 input และ 4 relay output

2.  สามารถควบคุมสายพานลำเลียงที่ทางมหาวิทยาลัยฯมีอยู่ได้อย่างสมบูรณ์ โดยการนำระบบควบคุมเข้าไปปรับปรุงการทำงานของสายพานลำเลียง
3.  สามารถติดตั้งได้ที่ชุดสายพานลำเลียงได้โดยตรง
คุณสมบัติเทคนิค
· ชุด PLC ควบคุม จำนวน ไม่น้อยกว่า 4 ชุด โดยนำ PLC จำนวน 2 ชุดไปปรับปรุงชุดสายพานลำเลียงที่ทางมหาวิทยาลัยฯมีอยู่
· มีหน้าจอแสดงผลการทำงาน และสามารถทำการควบคุมและสั่งได้โดยตรง
· มีฐานสำหรับยึดบนแผ่นอลูมิเนียมโปรไฟล์
· มีสายเชื่อมต่อสำหรับเชื่อมต่อการเขียนโปรแกรมคำสั่งทางคอมพิวเตอร์ 1 เส้น
· มีซอฟแวร์ช่วยในการเขียนคำสั่งควบคุมจำนวนไม่น้อยกว่า 1 ชุด

6. ชุดกล้องตรวจเช็คคุณภาพชิ้นงาน

จำนวน  1  ชุด
คุณสมบัติทั่วไป
1. เป็นระบบวิชันซิสเต็มสีขนาดกะทัดรัดด้วยสีขนาด 24 บิตและความละเอียด 240,000 พิกเซล
2. เป็นกล้องที่ใช้เลนส์ชนิด C mount และการเก็บภาพแบบ VDO ใช้ CCD  ขนาด 1/5 นิ้ว
3. มีชุดแสดงสัญญาณภาพจากกล้อง ,ชุดควบคุม และรีโมทควบคุมการทำงาน
4. สามารถทำการตรวจสอบได้ไม่น้อยกว่า 3 แบบ และปรับตำแหน่งได้ทั้งแนวแกน x และ y
คุณสมบัติเทคนิค
· ชุดกล้องตรวจเช็คคุณภาพนี้จะต้องวางอยู่บนโต๊ที่มีแผ่นอลูมิเนียมโปรไฟล์และล้อเลื่อนและต้องมีขนาดและลักษณะเดียวกันกับชุดฝึกที่ทางมหาวิทยาลัยฯมี โดยกล้องจะต้องมีอุปกรณ์จับยึดกับโต๊ะ
· สามารถนำไปประยุกต์ใช้กับสายพานลำเลียงที่ทางมหาวิทยาลัยฯมีอยู่ได้ 
· สามารถตรวจสอบพื้นที่ได้สูงสุดไม่น้อยกว่า 8 จุด และสามารถตรวจสอบตำแหน่งทั้งแบบสมบูรณ์และแบบสัมพัทธ์ได้
· วิชันซิสเต็มสีขนาดกะทัดรัดด้วยสีขนาด 24 บิตและความละเอียด 240,000 พิกเซลใช้งานง่ายด้วยการทำงานแบบ "ชี้แล้วคลิก" (Point & Click) 
· มีช่องสื่อสารแบบโปรโตคอล ได้สูงสุดไม่น้อยกว่า 8  บิต
· มีช่องสำหรับสื่อสารกับ PLC โดยใช้ I/O หรือ RS 232พร้อม PLC ที่มี Input ไม่น้อยกว่า 10  จุด  และ Outputไม่น้อยกว่า 5   จุด
7.  ชุดฝึกสถานีลำเลียงชิ้นงานจำลองด้วยการจับส่ง      จำนวน  1  ชุด 
คุณสมบัติทั่วไป 

- จับส่งชิ้นงานจำลองที่ผิดจากสายพานลำเลียงมาเก็บที่รางเลื่อนชิ้นงาน
- ชุดจับและเคลื่อนย้ายชิ้นงานจำลองโดยใช้มือจับ (Pneumatic Gripper) 

- ลำเลียงโดยใช้ลูกสูบแบบไร้ก้าน 

- เคลื่อนชิ้นงานขึ้น-ลงในแนวดิ่งโดยลูกสูบแบบมีก้าน 
- สามารถเชื่อมต่อการทำงานได้กับสถานีทดลอง และ PLC ที่ทางมหาวิทยาลัยมีอยู่และสามารถทำการทดลอง 
  แยกอิสระได้
- สามารถทำงานเชื่อมต่อกับชุดสายพานลำเลียงได้โดยไม่ต้องดัดแปลง
คุณสมบัติทางเทคนิค 

- คู่มือการใช้งานของชุดฝึกสถานีลำเลียงชิ้นงานด้วยการจับส่ง จำนวน 1 เล่ม 

-แผ่นอลูมิเนียมโปรไฟล์รองรับสถานี  จำนวน 1 แผ่น 

- Station link receiver จำนวน 1 ตัว 

- Station link transmitter จำนวน 1ตัว 

-วาล์วปิด-เปิด พร้อมไส้กรอง, อุปกรณ์ควบคุมแรงดันลม (with filter control valve จำนวน 1 ตัว 

- CP valve terminal จำนวน 1 ตัว 

-โมดูลหยิบจับชิ้นงาน จำนวน 1 โมดูล ประกอบด้วย 

- Linear drive จำนวน 1 ตัว   พร้อมเซนเซอร์หยุดตำแหน่ง 3 จุด 

- Flat cylinder จำนวน 1 ตัว   พร้อมเซนเซอร์หยุดตำแหน่ง 2 จุด 

- Pneumatics gripper จำนวน 1 ตัว พร้อมเซนเซอร์แบบลำแสงสำหรับตรวจจับชิ้นงาน 

-โมดูลรางเลื่อนชิ้นงาน จำนวน 2 โมดูล 

- ตู้ล้อเลื่อน ทำด้วยโลหะเคลือบสีอบกันสนิม จำนวน 1 ตู้ 

-แผงสวิทซ์ควบคุมชุดฝึก จำนวน 1 แผง 

-แผงควบคุมการทำงาน (PLC-Board) พร้อมPLC LC ที่มี Input ไม่น้อยกว่า 10 และ Outputไม่น้อยกว่า 5
ควบคุมจำนวนไม่น้อยกว่า  1 แผง 
 รายละเอียดอื่นๆ
1.  ผู้จำหน่ายจะต้องจัดอุปกรณ์ส่วนควบพร้อมชุดอะไหล่  และเครื่องมือเฉพาะสำหรับการซ่อมบำรุงและดูแล
     รักษาตามมาตรฐานของชุดฝึกแต่ละชุด จำนวนอย่างน้อย 1 ชุด
2.  เอกสารคู่มือการใช้งานและใบงานประกอบการทดลองชุดฝึก  จำนวนไม่น้อยกว่า 4  ชุด


3.  ผู้จำหน่ายจะต้องจัดหาหนังสือทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับชุดฝึกที่นำเสนอ  อย่างละ  2 ชุด


4.  ผู้จำหน่ายจะต้องสาธิตวิธีการประกอบและติดตั้งอุปกรณ์ต่างๆ  เข้าด้วยกันได้อย่างสมบูรณ์และสามารถ
           ใช้งานได้ตามเงื่อนไขการทำงานที่กำหนดไว้


5.  ผู้จำหน่ายจะต้องจัดหาอุปกรณ์ประกอบต่างๆ  เพื่อให้ชุดฝึกสามารถทำงานร่วมกันได้อย่างเป็นระบบ
        ...............................................                                ...............................................
                              (นายเด่น  คอกพิมาย)    


      (นายไพรัชต์ ดิฐคณารักษ์กุล)

         ผู้กำหนดรายละเอียดครุภัณฑ์
                                  ผู้ตรวจสอบ

           ....………………………..

       
         ..........................................

(ผศ. ชูชัย  ต.ศิริวัฒนา)  


         (รศ. ดร.วินิจ  โชติสว่าง)
    ผู้ตรวจสอบ                               อธิการบดีมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลอีสาน
        



ผู้อนุมัติ
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