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ภาคผนวก ก. 
 

ตารางที ่ก,  แสดงบอร์ดวงจรอนาลอก , และรูปโครงงานจริง  
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ตารางที ่ก. แสดงตวัอยา่งตวัคูณจากตาราง t-Distribution 
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รูปที ่ก.2  แสดงภาพถ่ายของมอเตอร์ท่ีใชใ้นการทดลองจริง 

 

 
 

รูปที ่ก.3  แสดงภาพถ่ายของชุดทดลองและมอเตอร์ท่ีใชใ้นการทดลองจริง 
 

 
 

รูปที ่ก.4  แสดงภาพถ่ายการต่อวงจรของชุดทดลองและมอเตอร์ท่ีใชใ้นการทดลองจริง 
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