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ការអភិវឌ្ឍសម្ភា រៈឧបដេសបដចេកវិេា
គមនាគមន៍ និងព័ត៌ម្ភនសម្រម្ភប់ការ
បដម្រងៀនរបូវិេាកនងុម្របដេសកមពុជា



ដតើដេតុអវីបានជាផលតិសម្ភា របដម្រងៀនលដំោល និងរលក?
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 ការសិក្សាអំពីរលក្ស និងបាតុភូតដូចរលក្ស គឺមានសារៈសំខាន់ខាល ងំណាស់
ចំព ោះពសទីរតតគ្គប់តនែក្សននរូបវទិ្យា ព យីលំពោលគឺមូលដ្ឋា នគ្គរោះសគ្មាប់ការ
យល់ដរងអំពីបាតុភូតទងំពនោះ ពីពគ្ ោះរលក្សជាពគ្ចីនពកី្សតពចញពីចលនាលំពោ
ល។ ជាលទ្យធនល លំពោលជាពរឿយៗពដីរតជួាក្សមាល ងំចលក្សរពៅពីពគ្កាយការ
បពងកីតរលក្ស។

 សារៈសំខាន់ពនោះហាក់្សដូចជាមិនមានសងគតិភាពគ្នែ រវាងក្សមមវធីិសិក្សាក្សគ្មិត
ជាតិ ការបពគ្ងៀន និងពរៀន និងរង្វា យតនមលពៅក្សមពុជា។ ការវភិាគពលីក្សមមវធីិ
សិក្សារូបវទិ្យាពៅក្សគ្មិតវទិ្យាល័យពៅក្សមពុជា បានបង្វា ញថា មានខ្លរមសារោ៉ា ង
ពគ្ចីនតដលគ្តូវបាននដល់ជូនសគ្មាប់លំពោល និងរលក្ស គ្បមាណ ២៥% នន
ក្សមមវធីិសិក្សាទងំមូល។

 នទុយពៅវញិ ពគព ញីថាពៅក្សគ្មិតសាលាពរៀន គ្គូបពគ្ងៀនមាននិនាែ ការនតល់ 
សារៈសំខាន់ពៅពលីគ្បធានបទ្យពនេងពទ្យៀតជំនសួឱ្យលំពោល និងរលក្សវញិ។
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គ្បធានបទ្យ ទ្យ១ី ទ្យី២ ទ្យី៣

១. ពមកានកិ្សទូ្យពៅ 35.1% 12.6% 14.4%

២. ពមកានកិ្សសនទនយី៍ 0.0% 7.2% 4.5%

៣. លពំោល និងរលក្ស 3.6% 2.7% 8.1%

៤. អគគិសន ីនិងមា៉ា ពញទ្យចិ 30.6% 24.3% 11.7%

៥. អុបទ្យចិ 5.4% 4.5% 11.7%

៦. តទ្យម៉ាូឌណីាមុចិ 14.4% 12.6% 17.1%

ការសទង់មតមួិយ គ្តូវបានពធាីព ងីជាមួយនរងគ្គបូពគ្ងៀនរបូវទិ្យាក្សគ្មតិវទិ្យាល័យចំនួន ១១១
នាក់្ស។ តារាងខាងពគ្កាមបង្វា ញពីភាគរយននគ្បធានបទ្យតដលពពញនិយមបនុំតទងំបីក្សែុងការ
បពគ្ងៀនពដ្ឋយគ្គបូពគ្ងៀនរូបវទិ្យា។

ដេតុអវ.ី.. (បនត)

ពសទីតតមិនទ្យទ្យលួបានការយក្សចិតតទុ្យក្សដ្ឋក់្ស ពបីពធៀបនរងគ្បធានបទ្យពនេងៗ



ដេតុអវ.ី.. (បនត)
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 ការវភិាគពលីការគ្ប ងសញ្ញា បគ្តមធយមសិក្សាទុ្យតិយភូមិ (បាក់្សឌុប) រយៈ
ពពល ៦ ឆ្ែ កំ្សនលងមក្សពនោះ (២០១៤-២០១៩) បានបង្វា ញថា លំពោល និង
រលក្សមានគ្តរមតតគ្បត ល ៤% ប៉ាុពណាណ ោះ ននខ្លរមសារសរុបននការគ្ប ង។

 គ្គូបពគ្ងៀនជាពគ្ចីនបានរាយការណ៍ថា ការបពគ្ងៀនសិសេអំពីគ្បធានបទ្យ «
រលក្ស» មានការលំបាក្សពគ្ចីន។ ពកួ្សពគបានចាត់ទុ្យក្សការលំបាក្សពនោះមក្សពីក្សងាោះ
សមតថភាពរបស់ខ្លួន។ បតនថមពីពលីពនោះ ពៅពពលនិោយអំពីការពធាីពិពសាធន៍ 
គ្គូបពគ្ងៀនជាពគ្ចីនបានពលីក្សព ងីថា ពកួ្សពគមិនដរងពីរពបៀបពធាីពិពសាធន៍ពលី
គ្បធានបទ្យរលក្សពនោះពទ្យ ព យីពកួ្សគ្នត់បានទ្យទ្យលួសាគ ល់ថាក្សងាោះសមតថភាព។

 សគ្មាប់អែក្សតដលមានសមតថភាពអាចពធាីបាន ក៏្សពៅតតមានការខ្ាោះខាតសមាា រ
បរកិាា រតដលមានពៅក្សែុងសាលាពរៀនរបស់ពកួ្សពគ។



ដេតុអវីបានជាបដចេកវិេាគមនាគមន៍ និងព័ត៌ម្ភន?
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 ឥទ្យធិពលននបពចេក្សវទិ្យាគមនាគមន៍និងព័ត៌មាន (ICT) មក្សពលីជីវតិរស់ពៅរបស់
ពយងីគឺមិនអាចគ្បតក្សក្សបានព យី ព យីវស័ិយអប់រក៏ំ្សមិនពលីក្សតលងតដរ។

 លទ្យធនលននការសទប់មតិបានបង្វា ញថា គ្គូបពគ្ងៀនមុខ្វជិាា វទិ្យាសាស្តសតពៅក្សមពុជា 
មានចំពណោះដរងក្សែុងក្សគ្មិតបងគួរ (អាចទ្យទ្យួលយក្សបាន) ពលីខ្លរមសារមុខ្វជិាា  
គរុពកាសលយទូ្យពៅ និង ICT ប៉ាុតនតពៅមានក្សគ្មិតទបក្សែុងការពគ្បីគ្បាស់ ICT ពលីឯក្ស
ពទ្យសរបស់ខ្លួន ព លគឺ ពួក្សពគមិនទន់អាចទញយក្សនលគ្បពោជន៍ពី ICT ពដីមបី
ពគ្ងរងចំពណោះដរង និងការអនុវតតការបពគ្ងៀនរបស់ខ្លួន ក្សែុងពគ្នលបំណងពលីក្ស
ក្សមពស់លទ្យធនលសិក្សាសិសេពៅព យីពទ្យ។

 វទិ្យាល័យពៅក្សមពុជា មានព ដ្ឋា រចនាសមព័នធក្សែុងក្សគ្មិតបងគួរ (អាចទ្យទ្យួលយក្សបាន) 
តដលរមួមាន បណាណ ល័យ បនទប់ពិពសាធន៍វទិ្យាសាស្តសត បនទប់កំុ្សពយូទ័្យរ បណាត ញភាា ប់
អីុនធឺណិត ទ្យរក្សសាា ត បងគន់អនាម័យ និងអគគិសនី។ ពទោះជាោ៉ា ងណាក្ស៏ពដ្ឋយ 
បនទប់ពិពសាធន៍វទិ្យាសាស្តសតពៅតតមានការខ្ាោះខាតសមាា របរកិាា រ។



ការអភិវឌ្ឍសម្ភា រៈឧបដេសបដចេកវិេាគមនាគមន៍ និង
ព័ត៌ម្ភន
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 Microcontroller-based sensor data acquisition system (MBS-
DAS) 

 Angle sensor: Arduino-based, i.e. a potentiometer

 E-Lab interface: a tiny app coded with Python language

 Video-based experiment 

 Simplified ripple tank

 Tracker: a free video analysis software by OSP (Open Source Physics, 
https://physlets.org/tracker/) (Brown et al., 2020)

https://physlets.org/tracker/


Arduino-based angle sensor
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Grove product

300 degree

A typical 

Potentiometer

It can be rotated 

between 0 and 300 

degrees. Based on 

this, it can be coded 

to become an angle 

sensor. 

Attached by long objects 

to become physical or 

compound pendulums



E-Lap Interface
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ពិដសាធន៍រលកថយ
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F

D

B

E A

C

Materials used and their setup. (A) Bob and a strong magnet, (B) aluminium plate, (C) angle sensor

(potentiometer) connection, (D) Arduino connection, (E) Computer running python script collecting

data from the sensor, and (F) Smartphone recording video.
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របូភាពននកមមវិធី Tracker៖ គនលងបម្ភល សេ់ីននកនូឃ្លដីែល
ដោល ម្រតូវបានតាមោន និងកត់ម្រតាេុក
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ការវភិាគវពីដអូ និង Senor មំុមានភាពសមគ្សបក្សែុងការវាស់
តវងចលនាពបា៉ា ពទល តដលអនុញ្ញា តឱ្យមានការវាស់តវង
ចាស់លាស់ នាពំៅរក្សលទ្យធនលតដលមានភាពគ្តរមគ្តូវខ្ពស់ 
និងគរួឱ្យទុ្យក្សចិតតបាន។

/ 2 /2

1 (1 ) (Eq.O.15)T T

n n e e   − −

−= − +

2 (1 )
( ) cos ( ) ( 1) (Eq.O.13)

1

n
t nex

n ot e t  
   

 

−
− − +

= −   − + −  
− 

Damping 

Factors

1st experiment 2nd Experiment

Eq. O.15 Eq. O.13 Eq. O.15 Eq. O.13

Dry 

friction
Sensor 8.20 ± 0.1 8.27 ± 0.1 8.30 ± 0.1 8.30 ± 0.1

Video 8.50 ± 0.1 8.40 ± 0.1 8.50 ± 0.1 8.60 ± 0.1

Viscous Sensor 61.0 ± 1 62.8 ± 2 100.0 ± 3 109 ± 3

Video 60.0 ± 1 62.9 ± 2 98.0 ± 3 107 ± 2

3( 10 / )s −

3( 10 )− 

Angle sensor data Video analysis data

(Hinrichsen & Larnder, 2018)



Simplified ripple tank និងដម្រគឿងបងំុ្របសវ់ា
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Tank Vibrator’s arm

VibratorLED light source

(not stroboscopic lamp)



The Doppler effect and interference experiments
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(d)

(c)

( )g

(a)

(b)

(f )

(e)

Experimental setup. (a) Tank, (b) LED flashlight and stand, (c) vibrator, (d) signal

generator, (e) white paper, (f) coin, and (g) smartphone and tripod.



ការបង្ហា ញបាតុភូតរលកដោយ simplified ripple tank 
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A. Plane wave B. Circular wave

D. Interference

C. Doppler effect



ការវិភាគវីដែអូននគំរអូងំដេដផរង៉ដៅកនងុ Tracker

1 '
s

v
f f

v v
=

−

 
2 '

s

v
f f

v v
=

+
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លទ្យធនលតដលទ្យទួ្យលបានមានភាពគ្តរមគ្តូវខ្ពស់ 
ពដ្ឋយតនមលតដលវាស់តវងបានពីការពិពសាធន៍ គឺ
គ្សបគ្នែ ពៅនរងតនមលតដលបានពាក្សរណ៍ទុ្យក្សតាម
គ្ទ្យរសតី។

Frequency (Hz)
Error

Experiment Theory

Xperia
Shift toward 70.2 ± 1.7 71.0 ± 3.4 1.05%

Shift away 49.0 ± 1.0 50.3 ± 2.4 2.53%

70D
Shift toward 76.4 ± 1.1 73.0 ± 1.6 4.71%

Shift away 53.9 ± 0.7 51.4 ± 1.1 4.97%

Calibration



ការវិភាគវីដែអូននគំរអូងំដេដផរង៉ដៅកនងុ Tracker
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d

yC

L

yC

Calibration



អងំដេដផរង៉់៖ លេធផល និងដសចកដីសននិោា ន
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C
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
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បាតុភូតអាងំតទ្យពនរ ៉ាងអាចវាស់តវងបានោ៉ា ងគ្តរមគ្តូវ ពដ្ឋយពគ្បីគ្បាស់ក្សមមវធីិ
វភិាគវពីដអូ ដូចជា Tracker ជាពដីម។ លទ្យធនលននការពិពសាធនព៍នោះ បង្វា ញ
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