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การกาํหนดสญัลกัษณ์ GD&T และค่าความ

คลาดเคล่ือน



ส่ิงท่ีคิด vs ส่ิงท่ีเป็น

 การบอกแค่ขนาดไม่เพียงพอ

 การบอกขนาดนั้นไม่สามารถควบคุม

หรือบ่งบอกความสัมพันธ์ระหว่าง

ฟีเจอร์ท่ีเราสนใจ

 การแสดงถึงความสัมพนัธ์ในรูปแบบ

ของการควบคุมต่างๆ เช่น ความฉาก 

ความร่วมแกน หรือความสมมาตร 

ข อ ง ตํ า แ ห น่ ง ห รื อ ทิ ศ ท า ง เ ป็ น

ส่ิงจาํเป็นเพ่ือป้องกนัความไม่สมบรูณ์

ของแบบงาน 2



ส่ิงท่ีคิด vs ส่ิงท่ีเป็น

 การบอกแค่ขนาดไม่เพียงพอ
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ส่ิงท่ีคิด vs ส่ิงท่ีเป็น

 การบอกขนาดและควบคุมทาง

เรขาคณิตสามารถช่วยแกปั้ญหาได้
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Engineering drawing

 เป็นหน่ึงในเคร่ืองมือในการส่ือสารท่ีสาํคญัสาํหรับการผลิต

 แบบงานไม่ใช่แค่รูปภาพ แต่เป็นส่ิงท่ีสามารถใชใ้นการคาํนวณ

ตน้ทุน การกาํหนดวตัถุดิบ การกาํหนดทูลท่ีใชใ้นการผลิต

 กาํหนดวิธีการผลิต การตรวจสอบ และการประกอบช้ินงาน

 ทวนสอบช้ินงานท่ีผลิตตามขอ้มูลท่ีอยูใ่นแบบ
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Drawing types

 Note
 มกัจะใชก้บั parts เช่น nuts, bolts, bearing เป็นตน้ 

โดยมากมกัจะเป็นการกาํหนดรายละเอียดมากกวา่การใชรู้ปภาพ

 Detail
 แบบจะแสดงรายละเอียดทั้งหมดของช้ินงาน

 Assembly
 แบบประกอบจะแสดงในรูปของการประกอบบางส่วนหรือการ

ประกอบสาํเร็จ โดยจะแสดงถึงตาํแหน่งท่ีสัมพนัธ์กนัระหวา่งช้ินงาน
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Drawing types - Note
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Drawing types -Detail
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Drawing types -Detail
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Drawing types -Detail
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Drawing types -Assembly
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Drawing types -Assembly
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มุมมองภาพฉาย

 มุมมองท่ี 1
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มุมมองภาพฉาย

 มุมมองท่ี 3
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Section view

 Full sections
 เป็นการแสดงแบบตดัช้ินงานจาก

ดา้นหน่ึงไปอีกดา้นหน่ึงโดยสมบรูณ์
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 Half sections
 เป็นการแสดงแบบตดัช้ินงานจาก

ดา้นหน่ึงไปจนถึงก่ึงกลางช้ินงาน



Section view

 Offset sections
 เป็นการแสดงแบบตดัช้ินงานท่ีมีการ

ปรับตาํแหน่งเพ่ือใหผ้า่นจุดท่ีสนใจ
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 Broken-out sections
 เป็นการแสดงแบบตดัช้ินงานใน

ลกัษณะท่ีมีการแตกออกเลก็นอ้ย

มากกวา่การตดัทั้งช้ิน



Part features

 Feature - เป็นคาํทัว่ไปท่ีใชเ้รียกส่วนทางกายภาพของ

ช้ินงาน เช่น พื้นผวิ รู เพลา ร่อง เป็นตน้
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Coordinate dimension

 มีรูปแบบท่ีหลากหลายในการกาํหนดขนาดช้ินงาน
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Coordinate dimension

 มีรูปแบบท่ีหลากหลายในการกาํหนดขนาดช้ินงาน
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Coordinate dimension

 มีรูปแบบท่ีหลากหลายในการกาํหนดขนาดช้ินงาน

20



Tolerance

 Coordinate tolerance
 เป็นการกาํหนดค่าความคลาดเคล่ือนในรูปแบบพิกดั (+) ณ ตาํแหน่ง

ต่างๆ หรือเป็นการกาํหนดไวโ้ดยทัว่ไปในแบบ
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Coordinate dimension

 Limit to an origin
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Coordinate dimension

 Continuous Feature, External Cylindrical
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Coordinate dimension
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Coordinate dimension

 Specifying a Basic Taper and a 
Basic Diameter
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Tolerance
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Tolerance

 รูปแบบในการกาํหนดค่า Tolerance หน่วยมิลลิเมตร

 หากเป็นพิกดัความคลาดเคล่ือนแบบทางเดียวและมีดา้นในดา้นหน่ึง

ของพิกัดความคลาดเคล่ือนเป็นศูนย์ ให้แสดงศูนย์โดยไม่ต้องมี

เคร่ืองหมาย

 หากมีค่าพิกัดความคลาดเคล่ือนทั้ งสองทิศทาง ให้แสดงในหลัก

ทศนิยมเดียวกนั
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Tolerance

 รูปแบบในการกาํหนดค่า Tolerance หน่วยมิลลิเมตร

 ถา้การแสดงค่าของช้ินงานอยูใ่นรูปแบบค่ามากสุดและนอ้ยสุด ทั้งสอง

ค่าตอ้งแสดงในเลขนยัสาํคญัเดียวกนั
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Tolerance

 รูปแบบในการกาํหนดค่า Tolerance หน่วยน้ิว

 หากเป็นพิกดัความคลาดเคล่ือนแบบทางเดียวและมีดา้นในดา้นหน่ึง

ของพิกดัความคลาดเคล่ือนเป็นศูนย ์ให้แสดงศูนยโ์ดยมีเลขนยัสําคญั

เท่ากนักบัดา้นท่ีมีค่าคลาดเคล่ือนและเท่ากบัค่าระบุ

 หากมีค่าพิกัดความคลาดเคล่ือนเท่ากนัสองทิศทาง ให้แสดงในเลข

นยัสาํคญัเดียวกนักบัค่าท่ีระบุ
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Tolerance

 รูปแบบในการกาํหนดค่า Tolerance หน่วยน้ิว

 ถา้การแสดงค่าของช้ินงานอยูใ่นรูปแบบค่ามากสุดและนอ้ยสุด ทั้งสอง

ค่าตอ้งแสดงในเลขนยัสาํคญัเดียวกนั
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Tolerance

 รูปแบบในการกาํหนดค่า Tolerance ของมุม

 ถา้มีการใช ้angle dimensions ค่าความคลาดเคล่ือนของมุม

จะตอ้งอยูใ่นเลขนยัสาํคญัเดียวกนั และถา้มีค่านอ้ยกวา่ 1o ให้แสดง

เลขศูนยด์ว้ย
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ตวัอยา่งการกาํหนดค่า Tolerance

 Limit dimensioning
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ตวัอยา่งการกาํหนดค่า Tolerance

 Plus and minus Tolerancing

 Symbols for Metric Limits and Fits
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การบอกขนาดนั้นเพียงพอหรือไม่?

 การบอกเพียงแค่ขนาดนั้นไม่เพียงพอต่อการผลิตจริง เน่ืองดว้ย

การบอกขนาดเพียงอยา่งเดียวนั้นไม่แสดงถึงความสมัพนัธ์ของแต่

ละ Feature
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การบอกขนาดนั้นเพียงพอหรือไม่?

 การบอกเพียงแค่ขนาดเพียงอยา่งเดียวนั้นอาจสร้างความสบัสนใน

การตรวจสอบช้ินงาน
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ความเหมาะสมในการใชง้าน

 การบอกพิกดัขนาดเพียงอยา่งเดียวอาจไม่สามารถควบคุมช้ินงาน

ไดท้ั้งหมด
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What is GD&T?

 อะไรคือ GD&T?
 GD&Tยอ่มาจาก “Geometric Dimensioning & 

Tolerancing” เป็นภาษาสัญลกัษณ์เพ่ือกาํหนดความคาดเคล่ือน

ของ ขนาด (Size), ฟอร์ม (Form), ทิศทาง (Orientation), 
ตาํแหน่ง (Location) ของ features บนช้ินงาน

 GD&T สามารถใชใ้นการควบคุมความสัมพนัธ์ระหวา่ง features
บนช้ินงาน

 มาตรฐาน

 ISO 1101:2017, ASME Y14.5-2018
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ตวัอยา่งแบบช้ินงานท่ีมีการใช ้GD&T
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Geometry controls

 การควบคุมลกัษณะทางเรขาคณิต (Geometry 
controls) มีการควบคุมใน 4 เร่ืองท่ีสาํคญั ไดแ้ก่

 ขนาด (Size)
 รูปร่าง (Form/Shape)
 มุม (Angle)
 ท่ีตั้ง (Location)
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Feature - Form
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Feature – Orientation
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Feature - Location
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Feature – Run-Out
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สญัลกัษณ์อ่ืนๆ

44



Geometry controls

 ลกัษณะทางเรขาคณิตท่ีกล่าวมา จะมีการควบคุมใน 3 รูปแบบ ไดแ้ก่

 การควบคุมผวิ (Surface controls)
 เป็นการควบคุมรุปร่างของผวิ ตวัอยา่งเช่น flatness, straightness, 

circularity, cylindricity, profile, runout, 
perpendicularity, angularity and parallelism.

 การควบคุมแกน (Axis controls)
 เป็นการควบคุมรูปร่าง ทิศทาง มุม หรือตาํแหน่งของแกน ท่ีโดยส่วนใหญ่จะมี

ลกัษณะกลม เช่น position, perpendicularity, angularity, 
parallelism, straightness, concentricity

 การควบคุมกลางระนาบ (Center plane controls)
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Geometry controls

 ลกัษณะทางเรขาคณิตท่ีกล่าวมา จะมีการควบคุมใน 3 รูปแบบ ไดแ้ก่

 การควบคุมกลางระนาบ (Center plane controls)
 เป็นการควบคุมและจาํกดัขอบเขตความกวา้งของระนาบ เช่น position, 

perpendicularity, angularity, flatness, symmetry
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ระบบพิกดัช้ินงาน

 ระบบพิกดัฉาก 2 มิติ (2D Cartesian Coordinate 
System)
 ระบบพิกดัตามแนวแกนหรือระนาบท่ีตั้งฉากกนัสองแนว
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ระบบพิกดัช้ินงาน

 ระบบพิกดัฉาก 3 มิติ (Cartesian Coordinate 
System)
 กาํหนดดว้ยแกน 3 แกนซ่ึงตั้งฉากกนัคือแกน X, Y, Z โดยทิศทางของ

แกนเรียงตาม “กฎมือขวา”
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ระบบพิกดัช้ินงาน

 ระบบเชิงขั้ว (Polar Coordinate System)
 กาํหนดตาํแหน่งดว้ยพิกดั 2 ส่วนคือ

 พิกดั r รัศมีวดัจากจุดกาํเนิดถึงตาํแหน่งท่ีสนใจ

 พิกดั  θ วดัจากแกน X ไปยงัแนวของ r
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ระบบพิกดัช้ินงาน

 ระบบพิกดัทรงกลม (Spherical Coordinate 
System)
 กาํหนดตาํแหน่งดว้ยพิกดั 3 ส่วนคือ

 พิกดั r รัศมีของทรงกลม วดัจากจุดกาํเนิด

 พิกดั  θ วดัจากแกน Z ไปยงัแนวของ r
 พิกดั  ϕ วดัในทิศทวนเขม็นาฬิกา จาก

แกน x ไปยงัแนวของ r ในระนาบ XY
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ระบบพิกดัช้ินงาน

 ระบบพิกดัทรงกระบอก (Cylindrical Coordinate 
System)
 กาํหนดตาํแหน่งดว้ยพิกดั 3 ส่วนคือ

 พิกดั ρ รัศมีของทรงกระบอก วดัจาก

แกน z ในแนวขนานกบัระนาบ XY
 พิกดั ϕ วดัในทิศทวนเขม็นาฬิกา

จากแกน X ไปยงัแนวของ ρ
 พิกดั  z ค่าตาํแหน่งในแนวแกน Z
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Coordinate Transformation
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ความสัมพนัธ์ระหว่างระบบพกิดัฉากกบัพกิดัทรงกระบอก
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Coordinate Transformation

53

ความสัมพนัธ์ระหว่างระบบพกิดัฉากกบัพกิดัทรงกลม
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Basic dimension

 Basic dimension สามารถถูกกาํหนดไดจ้ากรูปแบบ

ของระบบพิกดัช้ินงาน
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เดตมั (Datum)

 จุด เส้น ระนาบหรือพื้นผิวท่ีใชใ้นการอา้งอิงการวดัตาํแหน่งของ

ขนาดต่างๆ ท่ีทาํให้การผลิตช้ินส่วนมีความสมบูรณ์ทั้งในด้าน

รูปร่าง ขนาด ระยะ และตาํแหน่ง
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เดตมั (Datum)

 Datum feature symbols on a feature 
surface and an extension line
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เดตมั (Datum)

 Datum feature symbols on features of 
size
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เดตมั (Datum)

 Datum feature symbol in conjunction 
with a feature control frame
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เดตมั (Datum)

 Two datum features establishing a 
single datum plane
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เดตมั (Datum)

 Datum target
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Datum reference frame
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Sequence of datum reference 
frame
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Conical Datum Feature 
Referenced
 Constrain Five Degrees of Freedom
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Constrained Degrees of Freedom 
for Primary Datum Features
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Constrained Degrees of Freedom 
for Primary Datum Features
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เดตมั (Datum)

 เดตมัแบบเสน้หรือระนาบ (Datum being a 
straight line or a plane)

66



เดตมั (Datum)

 เดตมัแบบแกนทรงกระบอก (Datum being the axis 
of a cylinder)
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เดตมั (Datum)

 เดตมัแบบร่วมแกนหรือร่วมระนาบ (Datum being the 
common axis or a common median 
plane)
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เดตมั (Datum)

 เดตมัแบบแกนทรงกระบอกตั้งฉากกบัระนาบ (Datum 
being the axis of a cylinder and 
perpendicular to a plane)
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Control frame

 คือ พื้นท่ีรูปส่ีเหล่ียมท่ีประกอบด้วยสัญลักษณ์ทางเรขาคณิต 

(geometric characteristic symbol) ตามดว้ย

ค่าคลาดเคล่ือน ลกัษณะ ตวัปรับปรุง (modifiers) และ

เดตมัท่ีอา้งอิงหากมีการใชง้าน
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Geometric 
characteristic 

symbol ค่าคลาดเคล่ือน 

ลกัษณะ ตวัปรับปรุง
Primary datum

Secondary datum

Tertiary datum



การอ่านกรอบควบคุม
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ค่าความตรง (Straightness)

 ในกรณีท่ีช้ินงานมีลกัษณะเป็นผวิเรียบ ค่าความตรงจะถูกพิจารณา

ในเสน้ตรงสองเสน้ท่ีอยูใ่นระนาบ
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ค่าความตรง (Straightness)

 ในกรณีของการหาค่าความตรงท่ีผวิของทรงกระบอก ค่าความตรง

จะถูกพิจารณาเป็นระยะห่างของสองระนาบท่ีผวิ
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ค่าความตรง (Straightness)

 ในกรณีท่ีกาํหนดค่าความผดิพลาดท่ีอยูใ่นรูปแบบวงกลมหรือ

ทรงกระบอก เช่น แกนเพลา ค่าความคลาดเคล่ือนจะถูกกาํหนด

ดว้ยสญัลกัษณ์ :
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ค่าความตรง (Straightness)

 ในกรณีท่ีกาํหนดค่าความผดิพลาดต่อความยาวดว้ย จะถูกระบุใน

รูปแบบดงัน้ี
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ค่าความตรง (Straightness)

 Specifying Straightness at MMC
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ค่าความตรง (Straightness)
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ค่าความเรียบ (Flatness)

 ค่าความเรียบจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุดระหวา่ง

สองระนาบท่ีขนานกนั
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ค่าความเรียบ (Flatness)

 ค่าความเรียบของระนาบกลาง median plane จะถูก

พิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุดระหวา่งสองระนาบท่ีขนาน

กนั
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ความกลม (Roundness)

 ค่าความกลมนั้นไดจ้ากความแตกต่างของรัศมีของวงกลมสองวงท่ี

มีจุดศูนยก์ลางร่วมกนัในระนาบ
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ค่าความเป็นทรงกระบอก (Cylindricity)

 ค่าความเป็นทรงกระบอกสามารถหาไดจ้ากความแตกต่องของ

รัศมีของทรงกระบอกสองอนัท่ีร่วมแกนกนัสามารถครอบคลุม

ผวิช้ินงานไดท้ั้งหมด
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ค่าความเป็นเส้นโคง้ (Profile of any line)

 Profile of any line
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ค่าความเป็นผวิโคง้ (Profile of any 
surface)

 Profile of any surface
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ค่าความขนาน (Parallelism)

 ค่าความขนานจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุดระหวา่ง

สองระนาบท่ีขนานกบัเดตมั
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ค่าความขนาน (Parallelism)

 ค่าความขนานจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุดระหวา่ง

สองระนาบท่ีขนานกบัเดตมั
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ค่าความขนาน (Parallelism)

 ค่าความขนานจะถูกพิจารณาโดยเป็นเสน้ผา่นศูนยก์ลางของ

ทรงกระบอกท่ีขนานกบัเดตมัและครอบแกนไวท้ั้งหมด
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ค่าความตั้งฉาก (Perpendicularity)

 ค่าความตั้งฉากจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุด

ระหวา่งสองระนาบท่ีตั้งฉากกบัเดตมั
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ค่าความตั้งฉาก (Perpendicularity)

 ค่าความตั้งฉากจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุด

ระหวา่งสองระนาบท่ีตั้งฉากกบัเดตมั
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ค่าความตั้งฉาก (Perpendicularity)

 ค่าความตั้งฉากจะถูกพิจารณาโดยเป็นเสน้ผา่นศูนยก์ลางของ

ทรงกระบอกท่ีตั้งฉากกบัเดตมัและครอบแกนไวท้ั้งหมด
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ค่าความเป็นมุม (Angularity)

 ค่าความเป็นมุมจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุด

ระหวา่งสองระนาบท่ีทาํมุมกบัเดตมั
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ค่าความเป็นมุม (Angularity)

 ค่าความเป็นมุมจะถูกพิจารณาโดยเป็นเสน้ผา่นศูนยก์ลางของ

ทรงกระบอกท่ีทาํมุมกบัเดตมัและครอบแกนไวท้ั้งหมด
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ค่าความเป็นมุม (Angularity)

 ค่าความเป็นมุมจะถูกพิจารณาโดยเป็นระยะห่างท่ีนอ้ยท่ีสุด

ระหวา่งสองระนาบท่ีทาํมุมกบัเดตมั

92



ค่าตาํแหน่ง (Position)

 ค่าตาํแหน่งจะถูกพิจารณาโดยเป็นเสน้ผา่นศูนยก์ลางของทรงกลม

ท่ีมีตาํแหน่งตามเดตมั
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ค่าตาํแหน่ง (Position)

 ค่าตาํแหน่งจะถูกพิจารณาโดยเป็นความกวา้งระหวา่งสองระนาบ

ท่ีมีจุดก่ึงกลางตามท่ีกาํหนดจากเดตมั
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ค่าตาํแหน่ง (Position)

 ค่าตาํแหน่งจะถูกพิจารณาโดยเป็นความกวา้งระหวา่งสองระนาบ

ท่ีมีจุดก่ึงกลางตามท่ีกาํหนดจากเดตมั
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ค่าตาํแหน่ง (Position)

 ค่าตาํแหน่งจะถูกพิจารณาโดยเป็นความกวา้งของทรงกระบอกท่ีมี

จุดก่ึงกลางตามท่ีกาํหนดจากเดตมั
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ค่าตาํแหน่ง (Position)

 Positional Tolerancing at MMC

97



ค่าตาํแหน่ง (Position)

 Zero Positional Tolerancing at MMC
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ค่าความร่วมศูนย/์ร่วมแกน 

(Concentricity/Coaxiality)

 ค่าความร่วมศูนยน์ั้นไดจ้ากเสน้ผา่นศูนยก์ลางของวงกลมท่ีมีจุด

ศูนยก์ลางตามตาํแหน่งในระนาบ
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ค่าความร่วมศูนย/์ร่วมแกน 

(Concentricity/Coaxiality)

 ค่าความร่วมศูนยน์ั้นไดจ้ากเสน้ผา่นศูนยก์ลางของทรงกระบอกท่ี

มีแกนกลางตามท่ีกาํหนด
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ค่าความสมมาตร (Symmetry)

 ค่าตาํแหน่งจะถูกพิจารณาโดยเป็นความกวา้งระหวา่งสองระนาบ

ท่ีมีจุดก่ึงกลางตามท่ีกาํหนดจากเดตมั
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ค่ารันเอา้ท์ (Run-Out)

 ค่ารันเอา้ทน์ั้นไดจ้ากความแตกต่างของรัศมีของวงกลมสองวงท่ีมี

จุดศูนยก์ลางร่วมกนัตรงแกนหมุนในระนาบ
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ค่ารันเอา้ท ์(ต่อ)

 ค่ารันเอา้ทน์ั้นไดจ้ากระยะห่างของวงกลมสองวงท่ีมีจุดศูนยก์ลาง

ร่วมกนัตรงแกนหมุน
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ค่ารันเอา้ทท์ั้งหมด (Total Run-Out)

 ค่ารันเอา้ทท์ั้งหมดนั้นไดจ้ากความแตกต่างของรัศมีของ

ทรงกระบอกสองอนัท่ีมีแกนกลางร่วมกนัตรงแกนหมุน
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ค่ารันเอา้ทท์ั้งหมด (Total Run-Out)

 ค่ารันเอา้ทน์ั้นทั้งหมดไดจ้ากระยะห่างของสองระนาบท่ีตั้งฉากกบั

แกนหมุน
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Thank you for your attention
narin@nimt.or.th
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