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2. Wonrawarlan guUNIninTUAY (Teach Pendant) fuvupusldatgniaiuasaondt 1. shueUssamidilEuiueusigpansale

3. UUAms muAumsindaurivesjusudlulvun Joint way Cartesian 1A 2. dsullsunsumuauriugUunsninuAl (Teach Pendant) vanjusudgaavnssula
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2. nsdiiauavguninl (Tools and Equipment)
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3. YumauMIUUAIY (Work Procedures)
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3.1. Module wazM15719 Module / A1SABANE et (Open switch)
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	ผู้เรียนสามารถแสดงความรู้เกี่ยวกับมีทักษะการช่วยเหลือซึ่งกันและกันพัฒนาด้าน อารมณ์ สังคมให้สมบูรณ์พร้อมในการเรียนรู้และต่อยอดในการนำไปประกอบอาชีพต่อไปได้

	ผลลัพธการพัฒนาที่คาดหวัง :
	ผลลัพธการพัฒนาที่คาดหวัง :
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