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1.2 สาเหตุของการเกิดอุบัติเหตุในการปฏิบัติงาน 

1. อุบัติเหตุที่มีสาเหตุมาจากตัวบุคคล 
ตัวอย่างเช่น การแต่งกายไม่รัดกุม แต่งกายไม่เหมาะสม ใส่เครื่องประดับ ผมยาว ปล่อยชายเสื้อ ไม่สวมรองเท้า 

ร่างกายไม่สบาย สุขภาพไม่แข็งแรง หรือขาดความรู้และ ประสบการณ์ในการท างาน ขาดความรอบคอบ ประมาทเลินเล่อ 
ขาดการวางแผนในการท างาน หรือวางแผนแล้วไม่ท างานตามแผนที่วางไว้ หรือไม่รู้จักประมาณตนเอง เป็นต้น 

2. อุบัติเหตุที่มีสาเหตุมาจากสภาพของเครื่องจักรและอุปกรณ์ 
ตัวอย่างเช่น ใช้เครื่องมือเครื่องจักรที่ช ารุด หรือเริ่มช ารุด ใช้เครื่องมือผิดประเภท ใช้เครื่องมือผิดวิธี ไม่มีการ

ตรวจสอบความพร้อมของเครื่องมือก่อนน ามาใช้ ใช้แล้วไม่มีการบ ารุงรักษาหรือเก็บเข้าที่ให้เรียบร้อย เป็นต้น 
3. อุบัติเหตุที่มีสาเหตุมาจากสภาพแวดล้อมในการท างาน 

ตัวอย่างเช่น สถานที่ปฏิบัติงานรกรุงรัง ไม่สะอาด แสงสว่างไม่เพียงพอ อากาศไม่เพียงพอ เกะกะ ไม่เป็น
ระเบียบ หรือพื้นที่การท างานคับแคบเกินไป 

 

 
 

รูปที่ 2 แสดงอบุัติเหตุทีเ่กิดจากการปฏิบัติงาน 

1. ความปลอดภัยในการท างาน (Safety) หมายถึง สภาพที่ปลอดภัยจากอุบัติเหตุ
ต่างๆ ที่เกิดแก่ร่างกาย ชีวิต หรือทรัพย์สินในขณะที่ปฏิบัติงาน ซึ่งก็คือสภาพการ
ท างานให้ถูกต้องโดยปราศจาก “อุบัติเหตุ” ในการท างาน 

1.1 อุบัติเหตุ (Accident) หมายถึง เหตุการณ์ที่เกิดข้ึน โดยมิได้คาดเดาไว้
ล่วงหน้าซึ่งก่อให้เกิดการบาดเจ็บ พิการ หรือเสียชีวิต และ ท าให้ทรัพย์สินเสียหาย 
ในสายงานปฏิบัติแล้ว อุบัติเหตุ ยังหมายถึง เหตุการณ์ที่เกิดข้ึน แล้วมีผลกระทบต่อ
กระบวนการผลิต ท าให้เกิดความล่าช้า หยุดชะงัก แม้อุบัติเหตุที่เกิดข้ึนนั้นจะไม่ท า
ให้สูญเสียชีวิต 

 

รูปที่ 1 แสดงรูปความปลอดภัย 
         ไว้ก่อน 
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2. การรักษาความปลอดภัยและการป้องกัน 
สิ่งที่ต้องค านึงถึงเสมอในการปฏิบัติงานในโรงงาน คือ ความปลอดภัย โดยเฉพาะการผลิตในภาคอุตสาหกรรมซึ่งมี

ความเสี่ยงสูงที่จะได้รบัอันตรายในการท างาน หากการปูองกันไม่รัดกุมเพียงพอก็จะก่อให้เกิดความเสียหายทั้งผู้ปฏิบัติงาน 
วัตถุดิบ และเครื่องจักรในการผลติ อุบัติเหตุส่วนใหญ่เกดิข้ึนจากเครือ่งจกัรโดยรู้เท่าทันไมถึ่งการณ์ และความประมาทของ
ผู้ปฏิบัติงานเอง ซึ่งพอจะมีหลักในการสร้างความปลอดภัยในการท างานของตัวบุคคลและการปูองกันอุบัติเหตุ ดังนี ้

 
2.1 การสรา้งความปลอดภัยในการท างานของตัวบุคคล 

การสร้างความปลอดภัยในการท างานของตัวบุคคล สามารถท าได้โดย 
1. ให้การศึกษาและฝึกอบรม 
2. จัดคนให้เหมาะสมกบังานและความถนัด 
3. ท าการปูองกันทางตัวบุคคล 
4. ผู้บังคับบัญชาควรให้ความสนใจเกี่ยวกับการปอูงกันอุบัติเหตุอย่างจรงิจัง 
5. ท าการจงูใจใหเ้กิดความรูส้ึกที่ดีเกี่ยวกบัการท างานทีป่ลอดภัย 

วิธีการปฏิบัติเพือ่ความปลอดภัย 
1. ข้ันเตรียมการ 

- ส ารวจสถานที่ว่าสะอาดเรียบร้อยดีหรือยงั 

 
รูปที่ 3 โต๊ะงานสกปรกเปรียบเทียบโต๊ะงานสะอาด 

 
- แต่งกายให้เหมาะสมและรัดกุมในการปฏิบัตงิาน 

 
รูปที่ 4 อุบัตเิหตุทีเ่กิดจากการแตง่กายไม่เหมาะสมกับการปฏิบัติงาน 
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- ติดตั้งเครื่องมือและเครื่องจักรใหเ้รียบร้อย 

          
รูปที่ 5 เครื่องมือและเครื่องจักรต้องอยู่ในสภาพเรียบร้อย 

 
- จัดเตรียมเครื่องปูองกันที่จ าเป็นต้องใช้ให้เหมาะกับงาน เช่น แว่นตานิรภัย หมวกนิรภัย รองเท้า เป็น

ต้น 

 
 

รูปที่ 6 ตัวอย่างเครือ่งปอูงกันที่ใช้ในการปฏิบัตงิานเจียระไน  
 

2. ข้ันตอนการปฏิบัติงาน 
- ปฏิบัติงานตามขั้นตอนของการท างานทีป่ลอดภัย เลือกใช้เครื่องมือให้ถูกลักษณะของงาน 

 
รูปที่ 7 การใช้ตะไบแบบผิดวิธี 

แว่นตานิรภยั 

กระจกกนัเศษ
โลหะกระเดน็ 

ตัวอย่างเครือ่งปอูงกันที่ใช้ในการปฏิบัตงิานเจียระไน
มีน ้ าหล่อเยน็ 
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- ปฏิบัติงานด้วยความระมัดระวังไมป่ระมาท 

 
รูปที่ 8 อุบัตเิหตุทีเ่กิดการประมาท 

 
3. ข้ันตอนหลังการปฏิบัติงาน 

- เก็บเครื่องมือและอปุกรณ์ต่างๆ ใหเ้ป็นระเบียบเรียบร้อย และแยกประเภทของเครื่องมือให้ถูกตอ้ง 
- สถานที่ที่อาจท าให้เกิดอบุัติเหตุได้ควรมีการเตือนด้วยการติดปูาย เช่น ก าลังซ่อมเครื่องจักร เป็นต้น 
 

2.2 การป้องกันอุบัติเหตุ 
อุบัติเหตุเป็นสิ่งที่สามารถปูองกันได้และมีช่องทางที่จะปูองกันอุบัติเหตุได้เสมอหากไม่ประมาท ดังนั้นการปูองกัน

อุบัติเหตุในการท างานเป็นวิธีการที่ถูกต้องและเป็นการลงทุนที่ฉลาดเพราะการลงทุนปูองกันย่อมดีกว่าการแก้ไขหลังจาก
เกิดอุบัติเหตุแล้ว 

วิธีการปูองกันอุบัติเหตุ 
1. วิธีเกี่ยวกับวิศวกรรม เป็นหน้าที่ของวิศวกรที่จะเป็นผู้ดูแล ออกแบบเครื่องมือ เครื่องจักร ให้มีความ

ปลอดภัยต่อการปฏิบัติงานและสถานที่ปฏิบัติงาน 
2. วิธีเกี่ยวกับคน เป็นหน้าที่ของผู้บริหาร หัวหน้างานที่จะจัดท าในเรื่องต่อไปนี้ 

2.1 คัดเลือกบุคคลให้เหมาะสมกับงาน ความถนัด ความช านาญ เพื่อก่อให้เกิดความปลอดภัยในการ
ท างาน ลักษณะของคนที่มักจะก่อให้เกิดอุบัติเหตุมีลักษณะอย่างใดอย่างหนึ่ง ดังนี้ 

- ปรับตัวให้เข้ากับงานยาก 
- ขาดงานโดยไม่มีสาเหตุของการเจ็บปุวย 
- ประสิทธิภาพของงานไม่ดี 
- อัตราการเสียของงานที่ท าสูง 
2.2 ส่งเสริมสนับสนุนให้เกิดความปลอดภัยในโรงงานด้วยการจัดตั้ง “หน่วยความปลอดภัย” เพื่อ

ควบคุมและดูแลความปลอดภัยทั่วไป 
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2.3 การใช้กฎระเบียบ ข้อบังคับ และกฎเกณฑ์ต่างๆ โดยการให้ทุกคนปฏิบัติตามกฎของความ
ปลอดภัยอย่างเคร่งครัด แม้แต่ผู้บริหารและผู้บังคับบัญชา ถ้ามีการละเมิดต้องท าการลงโทษโดยไม่มีข้อยกเว้น 

วิธีการแก้ไขเมื่อเกิดอุบัติเหตุข้ึน 
1. ช้ีจุดอันตราย โดยค้นหาว่าสาเหตุน้ันเกิดมาจากสาเหตุใด 
2. ท าการขจัดต้นตอของการเกิดอุบัติเหตุ เช่น เมื่อค้นหาสาเหตุแล้วว่าอุบัติเหตุเกิดข้ึนเพราะวิธีการ

ท างานที่ไม่ถูกต้อง หัวหน้างานต้องให้ความรู้ที่ถูกต้องแก่ลูกน้อง ส่วนลูกน้องก็ต้องสอบถามวิธีการท างานที่ถูกต้องจาก
หัวหน้าด้วยเช่นกัน 

3. ท าการปูองกันไม่ให้เกิดอุบัติเหตุข้ึนอีก 
4. ติดตามผลการปรับแก้ ในจุดต่างๆ ที่ได้มีการเกิดอุบัติเหตุข้ึน 

หน้าที่ของการปูองกันอุบัติเหตุ 
1. ผู้บริหาร เช่น การจัดให้มีการฝึกอบรมวิธีการแห่งความปลอดภัยแก่พนักงานทุกคน จัดหาอุปกรณ์

ปูองกันอันตรายให้แก่พนักงาน เป็นต้น 
2. หัวหน้างาน เช่น สอนวิธีการปฏิบัติงานที่ถูกต้องให้แก่ลูกน้อง ควบคุมการปฏิบัติงานให้เป็นไปอย่าง

ปลอดภัย สอดส่องดูแลความปลอดภัยของงานหากพบสิ่งผิดปกติให้รีบท าการแก้ไขปรับปรุง เป็นต้น 
3. พนักงาน เช่น เคารพ เช่ือฟังกฎเกณฑ์ และปฏิบัติตามอย่างเคร่งครัดเพื่อความปลอดภัยในการ

ปฏิบัติงาน ท างานด้วยความไม่ประมาท หากพบสิ่งที่อาจก่อให้เกิดอุบัติเหตุให้รีบแจ้งหัวหน้างาน เป็นต้น 
3. การท างานอย่างปลอดภัย 

ความปลอดภัยนับว่ามีความส าคัญอย่างหนึ่งในการท างาน เมื่อใดที่เข้าท างานในโรงงานอุตสาหกรรม จะต้องปฏิบัติ
ตามมาตรฐานความปลอดภัยก่อนเป็นอันดับแรก ซึ่งมาตรฐานความปลอดภัยนั้นถูกก าหนดโดยสภานิติบัญญัติ ผ่าน
หน่วยงานการปูองกันความปลอดภัยและสขุภาพตามพระราชบัญญตัิ มีการวางระเบียบและกฎเกณฑ์ต่าง ๆ  ที่นายจ้างและ
ลูกจ้างต้องปฏิบัติอย่างเคร่งครัด ซึ่งในปัจจุบันได้น ามาประยุกต์ใช้ในหน่วยงานต่าง ๆ ตลอด จนน ามาประยุกต์ใช้ใน
โรงเรียนด้วย เช่น หลักการ 5 ส. เป็นต้น  ดังนั้นสิ่งที่ควรรู้ก่อนที่จะเริ่มปฏิบัติงานมีดังต่อไปนี ้

3.1 การยกของ 

 
รูปที่ 9 แสดงข้ันตอนการยกของ 
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การยกของที่ถูกวิธีมีขั้นตอนดังต่อไปนี ้
 
 
 
 
 
 

 
3.2 การเชื่อม 

- สวมหน้ากากหรือแว่นตา ที่ใช้ในการปูองกันอันตรายจากงานเช่ือม 
- สวมถุงมือยาวให้เรียบร้อย 
- ใส่เสื้อคลมุหนงัที่ใช้ในงานเช่ือมให้เรียบร้อย 
- กั้นแสงด้วยฉากกั้นหน้า 
- จับช้ินงานให้แน่น 
- งานสนามต้องสวมหมวก 
- จัดระบบระบายอากาศให้ด ี

3.3 ความปลอดภัยเกี่ยวกับไฟฟ้า 
- ต้องมีแผนผงัวงจรไฟฟูาภายในอาคาร 
- ต้องมีการตรวจสอบสภาพไฟประจ าปี หากช ารุดต้องแก้ไข 
- ควรใช้อุปกรณ์ปูองกันไฟฟูาทุกครัง้เมื่อต้องปฏิบัติงานเกี่ยวกับไฟฟูา 
- งานที่สูงมากกว่า 4 เมตร ต้องมเีข็มขัดนิรภัย หมวกแข็งและมีฉนวนหุม้ 
- ควรมีปูายเตือนหากมีการซ่อมแซมไฟฟูาเฉพาะแหง่ 
- ไม่ใส่เครื่องนุง่ห่มที่เปียกน้ า 
- ต่อสายดินแก่เครื่องมือไฟฟูา 

3.4 เครื่องป้องกันอันตราย 
รูปภาพ ค าอธิบาย 

 

หมวกนิรภัย ประเภทที่ 1 
หมวกนิรภัยประเภทน้ีจะถูกออกแบบให้สามารถกันกระแทกจาก

ด้านบน แต่ไม่ออกแบบส าหรับกันกระแทกจากดา้นข้าง 

อยู่ในท่าที่ถนัด ขายืนห่างกันเล็กน้อย แขนเหยียดตรง ย่อตัวลง ต้ัง
ล าตัวตรง 

จับช้ินงานให้
กระชับ ค่อยๆ ยืน ประคองช้ินงาน

แนบล าตัว 
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รูปภาพ ค าอธิบาย 

 

หมวกนิรภัย ประเภทที ่2 
หมวกนิรภัยประเภทนี้จะถูกออกแบบให้สามารถกันกระแทกได้ทั้ง

จากด้านบนและด้านข้าง 

 

แว่นตานิรภัยแบบไม่มีกระบังข้าง เหมาะส าหรับใช้งานที่มีเศษโลหะ 
หรือวัตถุกระเด็นมาเฉพาะทางด้านหน้า 

 

แว่นตานิรภัยแบบมีกระบังข้าง เหมาะส าหรับการใช้งานที่มีเศษ
โลหะ หรือวัตถุกระเด็นข้าง เลนส์ที่ใช้ท าแว่นตานิรภัย ต้องได้มาตรฐาน 
การทดสอบ ความต้านทานต่อแรงกระแทก 

 

แว่นครอบตา เป็นอุปกรณ์ปูองกันตา ที่ปิดครอบตาไว้ มีหลายชนิด 
ได้แก่ 1.) แว่นครอบตาปูองกันวัตถุกระแทก เหมาะส าหรับงานสกัด งาน
เจียระไน  2.) แว่นครอบตาปูองกันสารเคมี เลนส์ของแว่นชนิดนี้ จะ
ต้านทานต่อแรงกระแทก และสารเคมี 

 

แว่นครอบตาส าหรับงานเช่ือมปูองกันแสงจ้า รังสี ความร้อน และ
สะเก็ดไฟจากงานเช่ือโลหะ หรือตัดโลหะ 

 

กระบังปูองกันใบหน้าเป็นวัสดุโค้งครอบใบหน้า เพื่อปูองกันอันตราย
ต่อใบหน้า และล าคอ จาก การกระเด็น กระแทกของวัตถุ หรือสารเคมี 

 

หน้ากากเช่ือม เป็นอุปกรณ์ปูองกันใบหน้า และดวงตา ซึ่งใช้ในงาน
เช่ือม เพื่อปูองกันการกระเด็นของโลหะ ความร้อน แสงจ้า และรังสีจาก
การเช่ือม 

8



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

9

 

หลักสตูรการฝึกยกระดับฝีมือ  
สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวข้อวิชา ความปลอดภัยในการท างาน 
รหัสวิชา 0922710101 
หัวข้อที่ 1 

รูปภาพ ค าอธิบาย 

 

อุปกรณ์ปูองกันหู ชนิดสอดเข้าไปในรูหู (Ear plugs) วิธีการใส่
อุปกรณ์ชนิดนี้เข้าไปในรูหูคือ เมื่อจะใส่เข้าไปในหูขวา ให้ใช้มือซ้ายผ่าน
ด้านหลังศีรษะ ดึงใบหูขวาข้ึน และใช้มือขวาหยิบอุปกรณ์ปูองกันหู สอด
เข้าไปในรูหู ค่อยๆ หมุนใส่เข้าไปจนกระชับพอดี ส่วนการใส่ที่หูซ้าย ก็ใช้
วิธีการเดียวกับที่กล่าวมาข้างต้น 

 

อุปกรณ์ปูองกันหู ชนิดครอบหู (Ear Muffs) เป็นอุปกรณ์ปูองกันหูที่
ครอบปิดหูส่วนนอก ท าให้สามารถกั้นเสียงได้มากกว่า ชนิดสอดเข้าไปในรู
หู 

 

อุปกรณ์ปูองกันมลพิษ เป็นอุปกรณ์ช่วยปูองกันอันตราย จากมลพิษ
เข้าสู่ร่างกาย โดยผ่านทางปอด ซึ่งเกิดจากการหายใจเอามลพิษ เช่น 
อนุภาคก๊าซ และไอระเหยที่ปนเปื้อนอยู่ในอากาศ หรือเกิดจากปริมาณ
ออกซิเจนในอากาศไม่เพียงพออุปกรณ์ปูองกันทางหายใจ 

 

ถุงมือปูองกัน ความร้อน ใช้ส าหรับงานที่ต้องจับต้องกับวัตถุที่ร้อน 
เช่น งานเปุาแก้ว รีดเหล็ก ถลุงโลหะ เป็นต้น วัสดุที่ใช้ท าถุงมือมีหลายชนิด 
ข้ึนอยู่กับอุณหภูมิของวัตถุที่ต้องสัมผสั เช่น ถุงมือที่ท าจากวัสดุที่มีส่วนผสม
ของแร่ใยหิน อะลูมิเนียม หนัง เป็นต้น 

 

ถุงมือปูองกันสารเคมี ท าจากยาง นีโอพรีน ไวนิล และโพลีเมอร์ 

 

ถุงมือปูองกันไฟฟูา ท าจากยาง ต้องได้มาตรฐานรับรองคุณภาพ 
และทดสอบการรั่ว 
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รูปภาพ ค าอธิบาย 

 

รองเท้านิรภัย ชนิดหัวรองเท้าเป็นโลหะ เพื่อปูองกันนิ้วเท้าทั้งหมดที่
เกิดจากการกระแทก เหมาะส าหรับใช้ในงานก่อสร้าง อุตสาหกรรมอื่นๆ 

 

รองเท้าปูองกันอันตรายจากไฟฟูามีสมบัติเป็นฉนวนไฟฟูา ซึ่ง
สามารถปูองกันเหงื่อหรือความช้ืนบริ เวณเท้าได้ ซึ่ งปูองกันไม่ ให้ 
กระแสไฟฟูาเข้าสู่ร่างกาย 

 

รองเท้าปูองกันสารเคมี ท าจากวัสดุที่ทนต่อการกัดกร่อนของ
สารเคมี เช่น ไวนิล นีโอพรีน ยางธรรมชาติ หรือยางสังเคราะห์ แบ่งเป็น
ชนิดที่มีหัวโลหะ และไม่มีหัวโลหะ 

 

เ ข็มขัดนิรภัย เป็นอุปกรณ์ที่ปูองกันการตกจากที่สูง ใช้เมื่ อ
ปฏิบัติงานในที่สูงตั้งแต่ 4 เมตร ข้ึนไป 
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1."จงนำตัวอักษรหน้าสาเหตุของการเกิดอุบัตเิหตทุางด้านขวามือใส่ลงในช่องว่างทางด้านซ้ายมือให้ถูกต้อง 
            1.1) การแต่งกายไมร่ัดกุม แต่งกายไม่เหมาะสม                       
            1.2) ใช้เครื่องมอืเครือ่งจักรที่ช ารุด หรอืเริ่มช ารุด 
            1.3) ร่างกายไมส่บาย สุขภาพไม่แข็งแรง                  
            1.4) แสงสว่างไม่เพียงพอ อากาศไม่เพียงพอ                          
            1.5) ใช้เครื่องมอืผิดประเภท ใช้เครื่องมือผิดวิธี                    
            1.6) สถานที่ปฏิบัติงานรกรุงรัง ไมส่ะอาด                                 
            1.7) ขาดความรอบคอบ ประมาทเลินเล่อ                                       
            1.8) ปล่อยชายเสื้อ ไมส่วมรองเท้า 
 

2."จงเติมเครื่องหมาย ✓หน้าข้อความที่ถูก"และเติมเครื่องหมาย" ✖ ในหน้าข้อความที่ผิดให้ถูกต้อง 
_______ก. ไม่ควรน าเครื่องมือที่แหลมคมมาหยอกล้อกันในขณะปฏิบัติงาน 
_______ข. ขณะปฏิบัติงานกับเครื่องจักร ผู้ปฏิบัตงิานต้องแต่งกายให้รัดกุม 
_______ค. น าเครื่องมือที่ช ารุดมาใช้ เพราะจะท าให้ง่ายต่อตนเองและเพือ่นร่วมงาน 
_______ง. ในสถานที่ปฏิบัติงานตอ้งมีแสงสว่างเพียงพอ และมีการระบายอากาศที่ดี 
_______จ. เมื่อใช้เครือ่งมอืเสรจ็แล้วควรน ามากองไว้เพื่องา่ยต่อการใช้ต่อไป 
_______ฉ. น าเครื่องมือที่มลีักษณะแหลมคมใส่กระเป๋ากางเกงเพื่อง่ายตอ่การใช้งาน 
_______ช. อย่าใช้งานเกินก าลังของเครือ่งจักร 
 

3."จงเติมเครื่องหมาย ✓หน้าข้อความที่ถูก"และเติมเครื่องหมาย  ✖ ในหน้าข้อความที่ผิดให้ถูกต้อง"
           ก.การท างานแต่ละครัง้ทีเ่ราไมรู่้ควรลองผิดลองถูกเพื่อความช านาญ 
           ข.การถือหรอืจบัเครือ่งมือควรจบัคมของเครื่องมือเข้าหาตัวเอง 
           ค.ตรวจสอบสภาพเครื่องมือ อุปกรณ์ เครื่องจกัรว่าอยู่ในสภาพพร้อมท างานหรอืไม่ 
           ง.ขณะปฏิบัติงานจะต้องเอาใจจดจ่ออยู่กับงานที่ตนเองรับผิดชอบ อย่าเหม่อลอย 
           จ.เมื่อปฏิบัติงานเสร็จแล้วควรท าความสะอาดเครือ่งมือแล้วกองรวมไว้ด้วยกันเพื่อสะดวกในการใช้ต่อไป 
           ฉ.ถ้าเครื่องมือหรอืเครื่องจักรช ารุดควรจะฝืนใช้ก่อนเพื่อความรวดเร็วในการท างาน 
 

4."จงเรียงลำดับข้ันตอนการยกของที่ถูกวิธี"ให้ถูกต้อง 
_________ประคองช้ินงานแนบล าตัว 
_________เหยียดแขนตรง 
_________ย่อตัวลงตั้งล าตัวตรง 
_________ค่อยๆ ยืน 

 

ลงในช่องว่างทางด้านซ้ายมือให้ถูกต้อง

การแต่งกายไมร่ัดกุม แต่งกายไม่เหมาะสม                      

แสงสว่างไม่เพียงพอ อากาศไม่เพียงพอ                         
ใช้เครื่องมอืผิดประเภท ใช้เครื่องมือผิดวิธี                   
สถานที่ปฏิบัติงานรกรุงรัง ไมส่ะอาด                                

ระมาทเลินเล่อ                                      

ก. อุบัติเหตุที่มาจากตัวบุคคล 
 
ข. อุบัติเหตทุี่มีสาเหตมุาจากสภาพ

ของเครื่องจกัรและอปุกรณ์ 
 
ค. อุบัติเหตุที่มีสาเหตุมาจาก

สภาพแวดล้อมในการท างาน 
 

_________จับช้ินงานใหก้ระชับ 
_________ขายืนห่างกันเล็กน้อย 
_________อยู่ในท่าที่ถนัด 
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หลักสตูรการฝึกยกระดับฝีมือ  
สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวข้อวิชา ความปลอดภัยในการท างาน 
รหัสวิชา 0922710101 
หัวข้อที่ 1 

 

5."จงเติมเครื่องหมาย ✓หน้าข้อความที่ถูก"และเติมเครื่องหมาย" ✖ ในหน้าข้อความที่ผิดให้ถูกต้อง 
_________1.)  การเช่ือมในงานภาคสนามควรมีการสวมหมวกเพื่อป้องกันแสงแดด 
_________2.)  เครื่องมือทางไฟฟ้าไมจ่ าเป็นต้องต่อสายดิน 
_________3.)  ไม่ควรสวมเครื่องนุ่งห่มทีเ่ปียกในการปฏิบตัิงานทางไฟฟ้า 
_________4.)  การซ่อมหรือติดตัง้ไฟฟ้าควรศึกษาดูแบบให้เข้าใจกอ่น 
_________5.)  การปฏิบัติงานเช่ือมโดยไมส่วมหน้ากากเช่ือมจะช่วยใหเ้ห็นรอยเช่ือมได้ดีข้ึน 
_________6.)  ในการปฏิบัติงานเช่ือมนั้นควรใสร่องเท้าทีส่ามารถกันไฟฟ้าช็อตได้ 
_________7.)  การท างานทีสู่งจากพื้น 2 เมตร ต้องมีเข็มขัดนิรภัย หมวกแข็ง และมีฉนวนหุม้ 
_________8.)  เครื่องจกัรที่ก าลงัซ่อมควรมปี้ายเตือนไว้เสมอ 
_________9.)  ในการปฏิบัติงานเช่ือมนั้นควรมรีะบบถ่ายเทอากาศที่ด ี
_________10.) การจับช้ินงานที่เช่ือมเสรจ็แล้วนั้นไม่จ าเปน็ต้องสวมถุงมือเพื่อความสะดวก 

6."จงนำตัวอักษรหน้ารูปทางขวามือใส่ไว้หน้าข้อความทางซา้ยมือที่มีความสัมพันธ์กัน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

_______1. ป้องกันการพลัดตกจากที่สงู 
_______2. ป้องกันอันตรายที่อาจเกิดข้ึน จากวัตถุ สารเคมี

กระเด็นเข้าตา ใบหน้า 
_______3. ป้องกันอันตรายที่มีต่อระบบการได้ยิน 
_______4. ป้องกันอันตราย จากมลพิษเข้าสู่ร่างกาย โดยผา่น

ทางปอด 
_______5.สวมใส่เพื่อป้องกันส่วนของเท้า นิ้วเท้า ไม่ให้สมัผัส

กับอันตรายจากการปฏิบัตงิาน 
 
 

ก. 

ข. 

ค. ง. 

จ. ฉ. 
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หลักสตูรการฝึกยกระดับฝีมือ  
สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวข้อวิชา ความปลอดภัยในการท างาน 
รหัสวิชา 0922710101 
หัวข้อที่ 1 

 

1."จงนำตัวอักษรหน้าสาเหตุของการเกิดอุบัตเิหตทุางด้านขวามือใส่ลงในช่องว่างทางด้านซ้ายมือให้ถูกต้อง 
     ก.     1 การแต่งกายไมร่ัดกุม แต่งกายไมเ่หมาะสม                       
     ข.     2 ใช้เครื่องมือเครื่องจักรที่ช ารุด หรือเริ่มช ารุด 
     ก.     3 ร่างกายไมส่บาย สุขภาพไม่แข็งแรง                  
     ค.     4 แสงสว่างไมเ่พียงพอ อากาศไม่เพียงพอ                          
     ข.     5 ใช้เครื่องมือผิดประเภท ใช้เครื่องมือผิดวิธี                    
     ค.     6 สถานที่ปฏิบัติงานรกรงุรงั ไม่สะอาด                                 
     ก.     7 ขาดความรอบคอบ ประมาทเลินเล่อ                                       
     ก.     8 ปล่อยชายเสื้อ ไม่สวมรองเท้า 

2."จงเติมเคร่ืองหมาย"✓หน้าข้อความท่ีถูก"และเติมเคร่ืองหมาย""✖ ในหน้าข้อความท่ีผิดให้ถูกต้อง 
__✓__ก. ไม่ควรน าเครือ่งมอืที่แหลมคมมาหยอกล้อกันในขณะปฏิบัติงาน 
__✓__ข. ขณะปฏิบัติงานกบัเครือ่งจักร ผู้ปฏิบัติงานตอ้งแต่งกายให้รัดกุม 
__✖__ค. น าเครื่องมือที่ช ารุดมาใช้ เพราะจะท าให้ง่ายต่อตนเองและเพือ่นร่วมงาน 
__✓__ง. ในสถานทีป่ฏิบัติงานต้องมีแสงสว่างเพียงพอ และมีการระบายอากาศที่ดี 
__✖__จ. เมื่อใช้เครื่องมือเสรจ็แล้วควรน ามากองไว้เพื่อง่ายต่อการใช้ต่อไป 
__✖__ฉ. น าเครื่องมือทีม่ีลกัษณะแหลมคมใสก่ระเป๋ากางเกงเพื่อง่ายตอ่การใช้งาน 
__✓__ช. อย่าใช้งานเกินก าลังของเครื่องจกัร 

3."จงเติมเคร่ืองหมาย"✓หน้าข้อความท่ีถูก"และเติมเคร่ืองหมาย""✖ ในหน้าข้อความท่ีผิดให้ถูกต้อง 
   ✖   ก.การท างานแต่ละครั้งที่เราไม่รู้ควรลองผิดลองถูกเพื่อความช านาญ 
   ✖   ข.การถือหรือจับเครื่องมือควรจับคมของเครือ่งมอืเข้าหาตัวเอง 
   ✓   ค. ตรวจสอบสภาพเครื่องมือ อุปกรณ์ เครื่องจกัรว่าอยู่ในสภาพพร้อมท างานหรอืไม่ 
   ✓   ง.ขณะปฏิบัติงานจะต้องเอาใจจดจ่ออยู่กบังานที่ตนเองรับผิดชอบ อย่าเหม่อลอย 
   ✖   จ.เมื่อปฏิบัตงิานเสรจ็แล้วควรท าความสะอาดเครื่องมือแล้วกองรวมไว้ด้วยกันเพื่อสะดวกในการใช้ต่อไป 
   ✖   ฉ.ถ้าเครื่องมือหรือเครื่องจักรช ารุดควรจะฝืนใช้ก่อนเพื่อความรวดเร็วในการท างาน 

4."จงเรียงลำดับข้ันตอนการยกของที่ถูกวิธี"ให้ถูกต้อง 
____6____ประคองช้ินงานแนบล าตัว 
____3____เหยียดแขนตรง 
____4____ย่อตัวลงตั้งล าตัวตรง 
____7____ค่อยๆ ยืน 

 
 

____5____จับช้ินงานให้กระชับ 
____2____ขายืนห่างกันเล็กนอ้ย 
____1____อยู่ในท่าที่ถนัด 

ลงในช่องว่างทางด้านซ้ายมือให้ถูกต้อง

การแต่งกายไมร่ัดกุม แต่งกายไมเ่หมาะสม                      

สถานที่ปฏิบัติงานรกรงุรงั ไม่สะอาด                                
เล่อ                                      

ในหน้าข้อความท่ีผิดให้ถูกต้อง

ก. อุบัติเหตุที่มาจากตัวบุคคล 
 
ข. อุบัติเหตทุี่มีสาเหตมุาจากสภาพ

ของเครื่องจกัรและอปุกรณ์ 
 
ค. อุบัติเหตุที่มีสาเหตุมาจาก

สภาพแวดล้อมในการท างาน 
 

13



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

14

 

หลักสตูรการฝึกยกระดับฝีมือ  
สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวข้อวิชา ความปลอดภัยในการท างาน 
รหัสวิชา 0922710101 
หัวข้อที่ 1 

 

5. จงเติมเคร่ืองหมาย"✓หน้าข้อความท่ีถูก"และเติมเคร่ืองหมาย""✖ ในหน้าข้อความท่ีผิดให้ถูกต้อง 
___✖___1.  การเช่ือมในงานภาคสนามควรมีการสวมหมวกเพื่อป้องกันแสงแดด 
___✖___2.  เครื่องมือทางไฟฟ้าไม่จ าเป็นต้องต่อสายดิน 
___✓___3.  ไม่ควรสวมเครือ่งนุ่งห่มที่เปียกในการปฏิบัตงิานทางไฟฟ้า 
___✓___4.  การซ่อมหรือติดตั้งไฟฟ้าควรศึกษาดูแบบใหเ้ข้าใจก่อน 
___✖___5.  การปฏิบัตงิานเช่ือมโดยไมส่วมหน้ากากเช่ือมจะช่วยให้เห็นรอยเช่ือมได้ดีข้ึน 
___✓___6.  ในการปฏิบัติงานเช่ือมนั้นควรใส่รองเท้าที่สามารถกันไฟฟ้าช็อตได้ 
___✓___7.  การท างานที่สงูจากพื้น 2 เมตร ต้องมเีข็มขดันิรภัย หมวกแข็ง และมีฉนวนหุม้ 
___✓___8.  เครื่องจักรที่ก าลังซ่อมควรมปี้ายเตือนไว้เสมอ 
___✓___9.  ในการปฏิบัติงานเช่ือมนั้นควรมรีะบบถ่ายเทอากาศที่ดี 
___✖___10. การจับช้ินงานทีเ่ช่ือมเสร็จแล้วนั้นไม่จ าเป็นต้องสวมถุงมือเพื่อความสะดวก 

6."จงนำตัวอักษรหน้ารูปทางขวามือใส่ไว้หน้าข้อความทางซา้ยมือที่มีความสัมพันธ์กัน"
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

___ข.___1. ป้องกันการพลัดตกจากทีสู่ง 
___ง.___2. ป้องกันอันตรายที่อาจเกิดข้ึน จากวัตถุ สารเคมี

กระเด็นเข้าตา ใบหน้า 
___ฉ.___3. ป้องกันอันตรายทีม่ีต่อระบบการได้ยิน 
___ค.___4. ป้องกันอันตราย จากมลพิษเข้าสูร่่างกาย โดย

ผ่านทางปอด 
___ก.___5. สวมใส่เพื่อป้องกันส่วนของเท้า นิ้วเท้า ไม่ให้

สัมผัสกบัอันตรายจากการปฏิบัติงาน 
 
 

ก. 

ข. 

ค. ง. 

จ. ฉ. 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 เวลา 6 ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูเกี่ยวกับทฤษฎีลมอัด ชนิด ประเภท ลักษณะของเครื่องมือและวิธีการใชงาน 
2. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูเกี่ยวกับสวนประกอบของระบบนิวเมติกส 
3. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมมีความรูเกี่ยวกับชนิดของอุปกรณ และสามารถนาไปใชการควบคุมไดอยางถูกตอง 
4. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถออกแบบและวิเคราะหวงจรนิวเมติกสเบ้ืองตน 

วิธีการสอน  : 
บรรยาย ถาม-ตอบ 
 
หัวขอสําคัญ : 
1. ความรูพ้ืนฐานระบบนิวเมติก 
2. คุณสมบัติของลมอัดและวิธีการใชงาน 
3. ทฤษฎีลมอัด 
4. วิธีการเตรียม-ผลิตลมและวิธีการปรับปรุงคุณภาพลม 
5. โครงสรางและพ้ืนฐานการทํางานของอุปกรณทํางานกระบอกลม 
6. วาลมลมอัด (ISO 1219, ISO 5599) และอุปกรณนิวเมติกสอ่ืนๆ 
 
 อุปกรณชวยฝก : 
ชุดทดลองนิวเมติกส 
 
การมอบหมายงาน  : 
ใบทดสอบ 
การวัดและประเมินผล  : 
ประเมินจากคะแนนการทําใบทดสอบ 

 
หนังสืออางอิง  : 
1.การควบคุมนิวเมติกสําหรับอุสาหรรมอัตโนมัติ ผ.ศ.ดร.เดน คอกพิมาย 
2.พ้ืนฐานระบบนิวเมติกของเครื่องจักรกล รุงโรจน รัตนวารินทร 
3.ประวิตร ลิมปะวัฒนะ, 2540 
4.ฐิฑารีย ถมยา, 2546 
5.ปานเพชร ชินินทร และขวัญชัย สินทิพยสมบูรณ, 2542 
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 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 
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หัวขอที่ 2 

 
1.ความรูพื้นฐานระบบนิวเมติกส 

1.1) ความหมายของระบบนิวเมติกส   
ระบบนิวเมติก : หมายถึง ระบบสงกําลังและควบคุมโดยใชลมอัด (Compressed air) เปนพาหะหรือตัวกลาง ในการ
ทํางานของอุปกรณทํางาน 
1.2) หนวยการวัดในระบบนวิเมติกส  
 หนวยทางฟสกิสที่ใชในนิวเมติกส์ 
  - หนวยแรง(Force) 
           แรง (F) =   มวล(m)  X  อัตราเรง(a)     หนวยวัด นิวตัน (N = kg m/s2 ) 
           ถามวล 1 kg นํามาแทนแรงบนโลก   =   1 kgf (กิโลกรัมแรง )   = 9.81 N (kg m/s2 ) 
  - หนวยความดัน (pressure) 
            ความดัน (p)    =    แรง (F) / พ้ืนที่ (A)           หนวยวัด        ปาสคาล ( Pa ) 
                            Pa     =           N  /  m2         =     kg m / s2 m2 
                           Psi     =       pound per square inch (หนวยวัดความดันของอังกฤษ) 
                          1 psi    =         7000 Pa           = 0.06895 bar 
                          Bar      =      หนวยวัดความดันของ (SI) 
                         1 bar     =         105 Pa             =       14.5 psi           = 1.01972 kgf/cm2 
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แผนภูมิความดัน 
 

            -  ความดันสัมบูรณ (absolute pressure, Pabs) มีคาเทากับ ความดันเกจ + ความดันบรรยากาศ 
            - ความดันบรรยากาศ (Pn) มีคา 1.01325 bar 
-หนวยงาน (work) 
                 งาน    =       แรง(F) x ระยะทาง(S)           
               หนวยจูล (joule) 1 j    =     1 Nm        =       0.102 kgf-m 
- หนวยพลังงาน (Power) 
            หนวย Watt 1 W    =  1 N m/S    =      0.001359 mhp (metric horse power)   
                    1 mhp        =     735.49875 W 
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1.3 การคาํนวณความดัน 
หนวยพาสคัล 
1 พาสคัล คือ ความดันที่เกิดจากการใชแรง 1 นิวตัน กดลงบนพ้ืนที ่1 ตารางเมตรอยางสม่ําเสมอ 

   

เน่ืองจากหนวยพาสคัลเปนหนวยเล็กมากเวลาเขียนตองใชตัวเลขหลายหลัก จึงมีหนวยบาร (bar) เพ่ือใชเขียนแทนหนวย
พาสคัล คือ  

   

1.4 การคาํนวณอัตราการไหล 
อัตราการไหลของของเหลว (Flow rate) คือ ปริมาตรของของเหลวที่ไหลผานทอในชวงเวลาหน่ึง ๆ น่ันคือ  
 
   

 
 

โดยที่ Q = อัตราการไหลของของเหลว 
   V = ปริมาตรของของเหลว 

                                                          t = คาบเวลา 
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1.5 การคาํนวณความเร็ว 

ความเร็วในการเคลื่อนที่ของลูกสูบ มีผลกระทบตอการทํางานคืองานบางประเภทตองการใหลูกสูบ เคลื่อนที่ชา ๆ 
เพ่ือทํางานที่ตองการความน่ิมนวลหรืองานบางประเภทตองการความเร็วในการเคลื่อนที่ของลูกสูบสูงทั้งน้ีขึ้นอยูกับขนาด
ของกระบอกสูบและปริมาณการไหลของนํ้ามัน โดยสามารถคํานวณไดจากสูตรดังน้ี 
   

v   คือความเร็วลูกสูบ (m/min) 
Q   คือปริมาณการไหลของนํ้ามันที่เขาไปในลูกสูบ (l/min) 
A   คือพ้ืนที่หนาตัดของลูกสูบ (cm2) 
ในทางปฏิบัติ ความเร็วลูกสบูเกิดอยู 2 จังหวะ ทั้งน้ีขึ้นอยูกับพ้ืนที่หนาตัด 
 

หาความเร็วของกระบอกสบูชนิดทาํงานสองทาง จังหวะลูกสบูเลื่อนออก 

 
 
 

หาความเร็วกระบอกสบูชนดิทํางานสองทาง จังหวะลูกสูบเลื่อนเขา 
 

 
 
 
 

 

Qv
A

=

0
QV
A

=

i
QV
A

=
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A คือพ้ืนที่หนาตัดของลูกสูบ (cm2) 

   

 
เมื่อ A’ คือพ้ืนที่หนาตัดของวงแหวนลูกสูบ (cm2) ดังน้ัน 

   

 

D คือเสนผานศูนยกลางลูกสบู (mm) 
d คือเสนผานศูนยกลางกานสูบ (mm) 

 
ตัวอยางการคาํนวณหาความเร็วลูกสูบ 
กระบอกสูบชนิดทํางานสองทางตัวหน่ึง มีเสนผานศูนยกลางลูกสูบ (D) = 50 มิลลิเมตรและเสนผานศูนยกลางกานสูบ (d) 
= 20 มิลลิเมตร มีปริมาณการไหลของนํ้ามันที่เขาไปในลกูสูบ (Q) = 7 ลิตร/นาท ี
ความเร็วลูกสบู (V) มีคาเทาไร 
การคํานวณ 

พ้ืนที่หนาตัดลูกสูบ                                    ( )2 2 2 25 19.63
4 4

A D cm cmπ π
= = =   

พ้ืนที่หนาตัดของวงแหวนลูกสูบ              ( ) ( ) ( )2 22 2 2 2 2' 5 2.0 16.49
4 4

A D d cm cm cmπ π = − ⋅ = − =    

ความเร็วลูกสบูในจังหวะลูกสูบเลื่อนออก 2

7 / min 10 3.56 / min
19.63o

Q lV m
A cm

⋅
= = ≈   

ความเร็วลูกสบูในจังหวะลูกสูบเลื่อนเขา    2

7 / min .10 6.6 / min
16.49i

Q lV m
A cm

= = ≈   

 
 
 
 
 
 
 
 

 

2.
4
DA π 

=  
 

( )2 2'
4

A D d π
= −
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2.คุณสมบัติของลมอัดและวิธีการใชงาน 
 
2.1 คุณสมบัติของลมอัด 
2.1.1 ความดันของลมอัดในระบบนิวเมติกส์มีคาอยูระหวาง 6 ถึง 7 บาร เหมาะกับการใชงานที่มีโหลดภาระไมมากนัก 
2.1.2 ลมอัดมกีารยุบตัว ดังน้ันเมื่อมีการหยุดคางตําแหนงในระหวางระยะชักจึงไมดีเทาที่ควร 
2.1.3 ความตานการไหลของลมอัดในทอสงมีคานอย จึงทาํใหระบบสามารถเคลื่อนที่ไดเร็ว 
2.1.4 ระบบนิวเมติกส์เปนระบบที่มีความสะอาด เพราะไมมีการรั่วไหลของนํ้ามันเกิดขึ้น เหมาะกับการนําไปใชในงานที่
ตองการความสะอาด เชน อุตสาหกรรมผลติ อาหาร และ ยา เปนตน 
2.1.5 ระบบนิวเมติกส์สามารถใชงานในขณะที่อุณหภูมิของลมอัดสูงไดถึง 160 C°  โดยขึ้นอยูกับลักษณะการใชงานของ
อุปกรณทํางาน 
2.1.6 ระบบนิวเมติกส์เมื่อใชงานแลว ลมภายในระบบสามารถระบายทิ้งสูบรรยากาศไดเลย จึงทําใหประหยัดคาใชจาย 
2.1.7 ระบบนิวเมติกส์สามารถเก็บลมอัดไวในถังและสามารถนําไปใชงานไดเลย 
 
2.2 ขอดีขอเสยีของลมอัด 
 
ขอดีของลมอัด 
1 ทนตอการระเบิด ลมอัดไมมีอันตรายจากการระเบิดหรือติดไฟ อุปกรณราคาไมแพง 
2. รวดเร็ว ลูกสูบมีความเร็วในการทํางาน 1 ถึง 2 m/s ถาเปนลูกสูบแบบพิเศษสามารถใหความเร็วในการทํางานไดถึง 
10m/s 
3. การสงถายงาย สามารถเดินทอลมอัดในระยะทางไกลได และลมอัดที่ใชแลวไมตองนํากลับ สามารถปลอยทิ้งออกสู
บรรยากาศไดเลย (เปนระบบเปด) 
4. การเตรียมและเก็บรักษาไดงาย สามารถอัดเก็บไวในถังลม เพ่ือนําไปใชงานไดตอเน่ือง 
5. ความปลอดภัย อุปกรณที่ใชกับระบบลมอัดจะไมเกิดการเสียหายจากงานที่เกินกําลัง 
6. ควบคุมอัตราความเร็วไดงาย โดยใชวาลวควบคุมอัตราการไหลของลมอัด 
7. การควบคุมความดัน ความดันของลมอัดที่ตองการสามารถควบคุมไดงาย โดยใชวาลวควบคุมความดัน 
8. สะอาด ลมอัดมีความสะอาดทําใหอุปกรณเครื่องใชสะอาดหมดจด 
9. โครงสรางงายตอการใชงานและดูแล 

 
 
 
 

 

21



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

22
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
ขอเสียของลมอัด 
1. ลมอัดสามารถอัดตัวได ทําใหการเคลื่อนที่ของอุปกรณไมสม่ําเสมอ 
2. ลมอัดมีความช้ืน เมื่อเย็นตัวจะเกิดการกลั่นตัวของหยดนํ้าในถังเก็บลมและทอลม 
3. ลมอัดตองการเน้ือที่มาก เมื่อตองการใชแรงมากตองใชกระบอกสูบที่ขนาดใหญ 
4. ลมอัดมีเสียงดัง เมื่อมีการระบายลมออกจากอุปกรณทํางาน จําเปนตองใชตัวเก็บเสียง (Silencer) 
5. ความดันของลมอัดเปลี่ยนแปลงได โดยความดันของลมอัดจะเพ่ิมขึ้นและลดลง เมื่ออุณหภูมิเปลี่ยนแปลง 
 
2.3 วิธีการใชงานลมอัด 
 
ระบบอากาศอัด หรือระบบนวิเมติกส (Compressed air system) ดังรูปหนาถัดไป 
1. อากาศจะถูกอัดโดยเครื่องอัดอากาศ (compressor) และถูกกักไวภายในถังเก็บที่เรียกวา Receiver และเตรียมไวรอใช       
    งานตอไป ความดันที่จัดเก็บภายในถังมีคาประมาณ 100-150 psi โดย สังเกตไดจากหนาปดของเกจวัดความดันที่ถังเก็บ 
    ลมจากถังเก็บลมจะถูกจายออกไปตามทอลมไปสู อุปกรณตาง ๆ ภายในระบบ โดยมีความดันที่เทากับคาความดันภายใน
    ถัง แตเมื่อลมอัดไหลผานทอสงไปยังอุปกรณจะมีการสูญเสยีความดันตามระยะทางและจํานวนอุปกรณที่ตอใชในระบบ 
2. กอนการใชงานกับอุปกรณตาง ๆ ในระบบ ลมอัดจะถกูกรองใหสะอาดเสียกอน ดวยตัวกรองอากาศ (Filter) และปรับ
    ความดันลมอัดลดลงเทากับคาที่ใชงาน พรอมทั้งเติมนํ้ามันหลอลื่น เพ่ือหลอลื่นช้ินสวนตาง ๆ ของอุปกรณ เชน วาลว 
    กระบอกสูบ เปนตน 
3. วาลวควบคุมทิศทาง (Directional control valve) เปนอุปกรณที่บังคับใหกานสูบเคลื่อนที่เขาและออก โดยการ
    ควบคุมทิศทางลมอัดที่จายใหกระบอกสูบ 
4. อากาศอัดที่ไหลผานกระบอกสูบจะดันใหกานสูบเคลื่อนที่เปนเสนตรง หรือเคลื่อนที่เชิงมุมเปนวงกลมเมื่อเปนกระบอก
    สูบชนิดโรตารี 
5. ตัวควบคุมความเร็วของกานสูบ (Flow control valve) เปนอุปกรณที่ใชควบคุมความดันที่จายใหกระบอกสูบ เพ่ือ
    กําหนดความเร็วที่กานสูบเคลื่อนที ่
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3.ทฤษฎีลมอัด  

3.1 กฎของปาสคาล 
กฎของปาสคาล ที่กลาวถึงการถายเทความดันแบบไมเคลือ่นที่ ซึ่งปาสคาลไดทดลองพิสจูน์ใหเห็นจริง และสรุปเปนกฎวา 
เม่ือทําใหเกิดความดันตอของไหลที่อยูภายในภาชนะปด จะเกิดแรงกระทําตอของไหลทุก ๆ สวนของผิวภาชนะใน
แนวต้ังฉาก  

 ตามรูปดานลาง กําหนดใหแรง F1 กดลงบนลูกสูบซึ่งมีพ้ืนที่หนาตัด A1จะเกิดแรงการถายแรง F2 ขึ้นที่ลูกสูบซึ่งมี
พ้ืนที่หนาตัด A2 จะไดวา s 

จะไดวา 

21 2

1 2

1 2
2

1

/F F P N m
A A

F xAF N
A

= =

=

 

พ้ืนที่หนาตัด A1 นอยกวา A2 แรง F1 จะนอยกวา F2    

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

กฎของปาสคาล 

 
 
 
 
 

 

2
2 ( )A m2

1( )A m

1( )F N 2 ( )F N
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3.2 กฎของบอยล 
      กฎน้ีไดกลาววา ณ ที่อุณหภูมิคงที่ ปริมาตรกาซจะเปลี่ยนแปลงเปนอัตราสวนผกผันกบัความดัน ตามรูปดานลาง 
แสดงถึงการกดลูกสูบของกระบอกสูบซึ่งมีกาซบรรจอุยูภายในปริมาตรกาซจะลดลงในขณะที่ความดันกาซเพ่ิมขึ้น  

 

จะได   1 1 2 2PV PV= =  คาคงที ่

 
โดยที่ 

 
P1คือความดันสัมบูรณเริ่มตน (N/m2) 
P2 คือความดันสัมบูรณสุดทาย (N/m2) 

                                         V1 คือปรืมาตรเริ่มตน (m3) 
                                         V2 คือปริมาตรสุดทาย (m3) 

 
 
 
 
 
 

 

(สมับูรณ์) 

2
1( / )P N m

(สมับูรณ์) 

2
2 ( / )P N m
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3.3 กฎของชารลส 
      กฎของชารลสกลาววา “คาความดันอากาศคงที่คาหน่ึง ปริมาตรของอากาศจํานวนหน่ึงจะแปรผันเปนสัดสวนกับ
อุณหภูมิสัมบูรณของอากาศ” หมายความวา เมื่ออากาศจํานวนหน่ึงซึ่งมีปริมาตร V1 และอุณหภูมิ T1 ถูกทําใหรอนขึ้น
หรือถูกทําใหเย็นลงที่อุณหภูมิ T2 ภายใตความดันคงที่ปริมาตรอากาศจะเปลี่ยนแปลงเปน V2 ตามความสัมพันธดังแสดง
ในรูปดานลาง 
 

 
1 2

1 2

V V
T T

= = คาคงที่ 

 
กฎของชารลส 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

P (คงที)่ 

V

V

T T

2( / )N m
(สมับูรณ์) 
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4.วิธีการเตรียม-ผลิตลมและวิธีปรับปรุงคณุภาพลม 
4.1 หนาที่ของเครื่องผลิตลมอัด 

         เครื่องอัดอากาศ (Compressor) มีหนาที่อัดอากาศจากความดันปกติ หรือ ความดันบรรยากาศใหมีความดัน
สูงข้ึนตามความตองการ การเลือกใชเครื่องอัดอากาศชนิดตาง ๆ จะขึ้นอยูกับลักษณะการใชงาน โดยพิจารณาจาก
ความดันใชงานและปริมาณการจายลมอัดสําหรับอุปกรณทัง้ระบบ  

4.2 ชนิดของเครื่องผลิตลมอัด 
4.2.1 เครื่องอัดอากาศแบบลูกสูบ (Piston compressor) 

                ทํางานโดยการอัดอากาศที่บรรจุในกระบอกสูบใหมีปริมาตรนอยลงทําใหความดันเพ่ิมขึ้น กอนสงไปเก็บ
ภายในถังบรรจุความดัน ซึ่งสามารถผลิตความดันใชไดต้ังแตความดันตํ่าถึงความดันสูง และเปนที่นิยมใชกันในงาน
อุตสาหกรรมทั่วไป 
 

 
 

เครื่องอัดอากาศแบบลูกสบูอัด 
 

 4.2.1.1 เครื่องอัดอากาศลูกสูบชักแบบอัดหลายชั้น (multistage compressor) 
               เหมาะสําหรับงานที่ตองการใชความดันสูง ๆ แสดงรูปหลักการทํางานของเครื่องอัดอากาศลูกสูบชักแบบอัด
หลายช้ัน  อากาศที่ถูกดูดเขากระบอกสูบที่ 1 ถูกอัดจากลูกสูบแรกจะถูกหลอเย็นภายในกอนที่จะถูกอัดในลูกสูบถัดไป 
ปริมาตรของกระบอกสูบตัวที่สองจะเล็กกวาและอัตราสวนการอัดสูงกวาทําใหเกิดความรอนสูงข้ึนในขณะทํางาน
จําเปนตองหลอเย็นระบบ เพ่ือลดความดัน 

 
 
 

 

27



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

28
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 

 
 
เครื่องอัดอากาศดูดหรือสงเพียงครั้งเดียว           เครื่องอัดอากาศดูดและสงพรอมกันใน  

  ใน 1 กระบอกและอัด 2 ชั้น                          กระบอกเดียวกันและอัด 2 ชั้น 
 

ทํางานโดยการอัดอากาศที่บรรจุในกระบอกสูบใหมีปรมิาตรนอยลงทําใหความดันเพ่ิมขึ้น กอนสงไปเก็บภายในถัง
บรรจุความดัน ซึ่งสามารถผลติความดันใชไดต้ังแตความดันตํ่าถึงความดันสูง และเปนที่นิยมใชกันในงานอุตสาหกรรม
ทั่วไป 

4.2.1.2 เครื่องอัดอากาศแบบไดอะแฟรม (diaphragm compressor) 
          เหมาะสําหรับการผลิตลมอัดที่มีความสะอาดสูงในงานอุตสาหกรรมประเภทการผลิตอาหารเคมีภัณฑ และยา
รักษาโรค โดยระหวางหองอัดอากาศกับลูกสูบจะถูกกั้นโดยแผนไดอะแฟรมเพ่ือปองกันอากาศสัมผัสกับนํ้ามันหลอลื่น
ภายในกระบอกสูบ 

 
 

เครื่องอัดอากาศแบบไดอะแฟรม 
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4.2.1.3.เครื่องอัดอากาศแบบกังหัน (Turbine compressor or flow compressor) 
            ทํางานโดยการดูดอากาศจากดานหน่ึง และอัดโดยการเรงมวลใหผานออกมาอีกดานหน่ึงดวยพัดลมอัดอากาศ 
ทําใหเกิดความดันสูงขึ้น 
 

4.2.1.4 เครื่องอัดอากาศแบบใบพัดเลื่อน (Sliding vane rotary compressor) 
           เครื่องอัดอากาศชนิดน้ีประกอบดวยตัวใบพัดเลื่อนที่ติดอยูกับชุดตัวหนุน (rotor) และวางเยื้องศูนยกับเรือนสูบ 
เมื่อชุดตัวหมุนเริ่มทํางาน ตัวใบพัดเลื่อนสามารถเลื่อนขึ้นลงอยูในรองของตัวหมุน โดยปลายอีกดานหน่ึงจะสัมผัสกับตัว
เรือน สามารถดูดอากาศจากดานหน่ึงไปสูอีกดานหน่ึงได ขอดี คือ มีขนาดกะทัดรัดและไมมีเสียงดัง การผลิตลมอัดคงที่ไม
ขาดเปนหวง ๆ เหมือนกับแบบลูกสูบชัก 
 

 
 
 

เครื่องอัดอากาศแบบใบพัดเลื่อน 
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4.2.1.5 เครื่องอัดอากาศแบบสกร ู(two-axle screw compressor) 

          เครื่องอัดอากาศชนิดน้ีมีเพลาอยูสองแกน เพลาตัวหน่ึงมีสกรูซึ่งมีสันฟนนูน และเพลาอีกตัวจะมีสกรูที่มีฟนเวา รู
ทั้งสองประกอบอยูภายในเรือนเดียวกันและวางขบกันอยู โดยมีทิศทางการหมุนเขาหากันทําใหสามารถอัดอากาศจากดาน
หน่ึงไปสูอีกดานหน่ึงได 

 
เครื่องอัดอากาศแบบสกร ู

 
4.2.1.6 เครื่องอัดอากาศแบบกังหัน 

          ใชหลักการอัดอากาศดวยกังหันใบพัด นิยมใชกับงานที่ตองการอัดอากาศที่มีปริมาณมาก ๆความเร็วของลมที่ถูก
ดูดไหลผานใบพัดเปลี่ยนจากพลังงานจลนเปนพลังงานลมอัด แบงออกไดตามลักษณะการสรางดังน้ี 

 

 
 

แบบลมไหลตามแกนเพลา (axial – flow compressor) 
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แบบลมไหลวนรอบกังหนั (radial – flow compressor) 
 
4.3 หลักการทํางานของเครื่องผลิตลมอัด 
การผลิตลมอัด (Compressed air production)  
 
             ทําไดโดยการใชเครื่องอัดอากาศ อากาศปกติจะถูกอัดใหมีความดันสูงขึ้นตามความตองการ โรงผลิตลมอัดจะ
เปนจุดศูนยกลางสําหรับการจายลมอัดใหกบัอุปกรณตางๆ ในระบบนิวเมติกส คาความดันลมอัดที่ผลิตปกติประมาณ 10 
bar ในอุตสาหกรรมจะแบงจากขนาดของความดันใชงานออกเปน 3 กลุมดังน้ี 
            1. นิวเมติกสความดันตํ่า (Low pressure pneumatics) คาความดันไมเกิด 150 kPa( 1.5 bar , 21.75 psi) 
ใชกับระบบฟลูอิดลอจิก (fluid logic) และระบบฟลูอิดิกส(fluidics) 
            2. นิวเมติกสความดันปกติ (normal pressure pneumatics) ใชในอุปกรณนิวเมนิกสอุตสาหกรรม มีคาความ
ดันอยูระหวาง 150 – 1,600 kPa (1.5 – 16 bars) 
            3. นิวเมติกสความดันสูง (high pressure pneumatics) ความดันต้ังแต 1,600 kPa ขึ้นไป (16 bars, 132 psi) 
ใชในงานเฉพาะที่ตองการความดันสูง ๆ ใชในอุตสาหกรรมการผลิตหนัก 
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เครื่องอัดอากาศแบบเคลื่อนยายได 

 

 
การติดต้ังเครือ่งอัดอากาศและถังเก็บลมแบบติดต้ังถาวร 

 
4.4 สวนประกอบและหนาที่ของชุดปรับสภาพลมอัด  

ชุดปรับปรุงคุณภาพลมอัด หรือ ชุดบริการลมอัด (Air Service) มีหนาที่ในการทําใหลมอัดสะอาดกอนการใชงาน 
รวมทั้งมีความดันคงที่ตามที่ตองการและมีสัดสวนนํ้ามันหลอลื่นที่เหมาะสม ชุดปรับปรุงคุณภาพจะประกอบดวย ชุดกรอง
ลมอัด(Air Filter) ชุดควบคุมความดัน (Air Regulator) เกจวัดความดัน (pressure gauge) และชุดผสมนํ้ามันหลอลื่น (Air 
lubricator) โดยปกติแลวชุดบริการหน่ึงชุดจะมีอุปกรณทัง้ 4 สวน  
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ความหมายของการกําหนดรหัสตัวอักษร เชน “FR+L+G” มีหมายความวา ชุดบริการน้ีมีชุดกรองลมอัดกับชุดควบคุม

ลมอัดอยูในชุดเดียวกัน (FR) แลวเพ่ิมชุดเติมนํ้ามัน (L) และเกจวัดความดัน (G) เปนชุดบริการอากาศที่ไมมีชุดเติม
นํ้ามันหลอลื่น เน่ืองมาจากอุปกรณนิวเมติกสในปจจุบันบางชนิดไมจําเปนตองใชนํ้ามันหลอลื่นจากภายนอก เพราะไดอัด
สารหลอลื่นไวในตัวอุปกรณแลว 

 

 
 

รูปแสดงชุดบริการลมอัด 
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(ก) ชุดบริการที่ประกอบจาก 4 สวน                           (ข) ชุดบริการอากาศที่ไมมชุีดเติมนํ้ามันหลอลื่น 
 

ชุดบริการที่แบบแยกสวนทีน่ํามาประกอบกัน 
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5.) โครงสรางและพืน้ฐานการทํางานของอุปกรณทํางาน/กระบอกลม 

5.1 องคประกอบพ้ืนฐานของนิวเมติกสและหนาที่การทํางาน 

 
 

องคประกอบพื้นฐานในระบบนิวเมติกสทั่วไป 
 

 
แสดงสัญลักษณของระบบนวิเมติกส 

 

 

4. ชุดกรองอากาศที่ 1
(filter with water trap 
automatic)

4. ชุดกรองอากาศที่ 2
(air filter with water trap) 
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รายละเอียดขององคประกอบพื้นฐานของระบบนิเมติกส          
1. จุดจายลม หมายถึงตนกําหนดลมหรือเครื่องอัดอากาศ ในการใชงานตองคํานึงถึงปริมาณลมอัดที่ตองการใชที่

พอเพียงตอการใชงานอยางเหมาะสม     
2. ระบบหลอเย็น หรือเครื่องระบายความรอน มักจะติดต้ังอยูถัดจากเครื่องอากาศเพ่ือทําใหลมอัดมีอุณหภูมิ

ลดลง และจํากัดไอนํ้าที่มีอุณหภูมิสูงในลมอัด ถาไอนํ้าเหลาน้ีกลั่นตัวเปนหยดนํ้าในอุปกรณนิวเมติกสจะเกิดการกัดกรอน
หรือความเสียหายได เครื่องระบายความรอนแบงไดเปนแบบใชนํ้าหลอเย็นและแบบใชลมเปาระบายความรอน โดยอากาศ
ที่ผานระบบหลอเย็นแลวควรอยูที่ 40 องศาเซลเซียส 

3. ถังลม ควรมีขนาดใหญเพียงพอจากลมอัดใหกับอุปกรณทุกตัว เพ่ือปองกันการที่เครื่องอัดอากาศทํางานหนัก
มากเกินไป 

4. ชุดกรองอากาศที่ 1. หรือเครื่องกรองอากาศในทอหลัก (Main Line Air Filter) จะทําหนาที่กําจัดฝุนละออง 
นํ้า และคราบนํ้ามันที่ปะปนมากับลมอัดทีอ่ยูในทอสงหลกั กอนที่จะสงลมอัดน้ีไปใชงานหรือผานการกรองอีกครั้งหน่ึง 

5. ชุดทําใหอากาศแหง มีหนาที่ในการทําใหไอนํ้าในลมอัดกลั่นตัวเปนหยดนํ้า โดยการลดอุณหภูมิของไอนํ้าลง
จนถึงอุณหภูมิหอง ไอนํ้าเกิดการกลั่นตัวเปนหยดและไหลออกทางชองระบายทิ้ง 

6. ทอแยกไปใชงาน เปนทอที่ตอแยกจากทอสงหลักไปใชงานในตําแหนงที่ตองการ 
7. ชุดกรองอากาศที่ 2. จะทาํการกําจัดฝุนละออง สนิมภายในทอหรือสิง่สกปรกอ่ืน ๆ ที่ติดมากับลมอัด เพ่ือ

ปองกันความเสียตออุปกรณ และยังชวยในการกรองนํ้าออกจากลมอัดดวย 
8. ชุดปรับความดันใชงานและเกจวัดความดัน มีหนาที่ในการรักษาระดับความดันใหอยูในระดับที่ตองการและ

คงที่ เน่ืองจากลมอัดที่เกิดจากเครื่องอัดอากาศจะมีคาสูงกวาความดันที่ตองการใชงานเล็กนอย 
9. ชุดผสมน้ํามันหลอลื่น มีหนาที่ในการเติมนํ้ามันใหผสมกับลมอัด เพ่ือชวยหลอลื่นใหกับอุปกรณทีเ่คลื่อนที ่

เพ่ือใหมีการทาํงานที่ราบรื่นและชวยยืดอายุการใชงานของอุปกรณ 
10. วาลวควบคุมทิศทาง เปนวาลวที่ใชในการจายลมอัดใหกับกระบอกสูบ เพ่ือควบคุมใหเกิดการเคลื่อนที่ใน

ทิศทางที่ตองการ 
11. กระบอกสูบ เปนอุปกรณกําลังที่ใชลมอัดเปนตนกําลังในการเคลื่อนที่เชิงเสน 
12. วาลวควบคุมความเร็ว มีหนาที่ในการปรับแรงดันของลมอัดที่จายใหแกกระบอกสูบตามที่ตอง เพ่ือควบคุม

ความเร็วในการเคลื่อนที่ของกานสูบ 
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5.2 ชนิดและการทํางานของอุปกรณทาํงานเคลื่อนทีใ่นแนวเสนตรง  
     อุปกรณที่ทําใหเกิดการเคลื่อนที่ในแนวเสนตรง(Linear Motion) ไดแกกระบอกสูบลม(Pneumatic cylinder) 
สามารถแบงออกเปน  2 ชนิด คือ  

5.2.1 กระบอกสูบลมทาํงานทางเดียว (Single Acting Cylinder) 
 

 
 
 
ลักษณะโครงสราง 

1.ลูกสูบและซลี (Piston & Seal) 
2.กระบอกสูบ (Cylinder Barrel) 
3.กานสูบ (Piston Rod) 
4.รูระบายอากาศ (Exhaust port) 
5.สปริงดันกลบั (Reset Spring) 

การทํางาน 
 กานสูบเคลื่อนที่ออกโดยแรงดันของลมที่เขาไปดันลูกสูบ (1) ทางดานรูปอนลม (Working Port) โดยตองเอาชนะ
แรงตานของสปริง (5) และความฝดภายในกระบอกสูบ กานสูบเคลื่อนทีเ่ขาดวยแรงของสปริง (5) ในขณะที่ระบายลมออก
จาก Exhaust port 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

สญัลกัษณ์ 
1 2

3

4

5
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5.2.2 กระบอกสูบลมทาํงานสองทาง (Double Acting Cylinder)  
 
 

 
 

 
ลักษณะโครงสราง 

ประกอบดวยลูกสูบและกานสบู ซึ่งเคลื่อนที่ไปมาอยูในกระบอกสูบที่ปดหัวทายโดยใชลมอัดไปดันเพ่ือทําใหเกิด
การเคลื่อนที ่
การทํางาน 

กานสูบเคลื่อนที่เขาและออกโดยใชลมทั้งสองทิศทาง ดังน้ันจึงสามารถออกแรงทํางานไดทั้งสองทิศทาง 
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5.3 ชนิดและการเคลื่อนที่ของอุปกรณแบบหมุน 

อุปกรณทํางานที่เปลี่ยนพลังงานลมอัดใหเคลื่อนที่ในลกัษณะหมุนเรยีกวา มอเตอรลม ซึ่งมีทั้งแบบหมุนไดทาง
เดียวหรือหมุนไดสองทาง (ตามเข็มหรือทวนเข็มนาฬิกา) และสามารถปรบัความเร็วรอบไดดวย ลักษณะการนําไปใชงาน
เชน ประแจลม สายพานลําเลียงเปนตน สามารถแบงตามโครงสรางได 2 แบบ คือ 

5.3.1 มอเตอรลมแบบลูกสบู  
ลักษณะโครงสราง 
 ลูกสูบจะวางอยูในแนวรัศมขีองเพลา โดยกานสูบจะผลักขอเหว่ียงทําใหเพลาเกิดการเคลื่อนที่เรียกตามลักษณะ
โครงสรางวา Radial Piston Motor 

 

 
 
การทํางาน 
 การจายลมจะหมุนเวียนตามลําดับเพ่ือไปดันใหลูกสูบเคลือ่นที่ แลวกานสูบจะไปผลักขอเหว่ียง ทําใหเพลาของ
มอเตอรลมหมนุแบบตอเน่ือง กําลังของมอเตอรขึ้นอยูกับความดันของลมอัดและขนาดของลูกสูบ 
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5.3.2 มอเตอรลมแบบใบพดัเลื่อน  

ลักษณะโครงสราง 
 โรเตอรถูกติดต้ังแบบเย้ืองศูนยอยูภายในเปลือกทรงกระบอก ภายในรองของโรเตอรจะมีใบพัด ซึ่งจะสามารถ
เลื่อนเขา-ออก โดยอาศัยแรงเหว่ียงหนีศูนย ในขณะที่โรเตอรหมุนเรียกตามลักษณะของโครงสรางวา Sliding Vane 
Motor 

  
 
การทํางาน 
 โรเตอรจะเคลื่อนที่หมุนไปไดโดยความแตกตางของพ้ืนที่ลมดันที่ใบพัด เมื่อปอนลมเขาทางดานซายมือลมจะไป
ดันใบพัดทําใหโรเตอรหมุนในทิศทางตามเข็มนาฬิกา รูตรงกลางและขวามือจะทําหนาที่ระบายลม และเมื่อปอนลมเขาทาง
รูขวามือโรเตอรจะหมุนในทศิทางตามเข็มนาฬิกา รูตรงกลางและซายมือจะระบายลม 
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5.4 ชนิดและการทํางานของอุปกรณทาํงานแบบอ่ืน ๆ  

5.4.1 อุปกรณจับยึดดวยระบบสุญญากาศ (Vacuum System) 
 การจับยึดวัสดุผิวเรียบหรือช้ินงานเบา ๆ ซึง่มีใชกันอยางกวางขวางในงานขนถายวัสดุสามารถทําไดโดยการใชลม

อัดในระบบนิวเมติกสกับอุปกรณชวยในการสรางสุญญากาศ โดยการใชลมอัดเปาผานคอคอดของอุปกรณสรางสุญญากาศ
(Vacuum Generator) นอกจากน้ี จะตองมีวาลวที่ทําหนาที่ตรวจจับสัญญาณสุญญากาศ เพ่ือใหทราบวาสามารถดูดจับ
ช้ินงานไดแลว  

 

 
 

แสดงตัวอยางกรวยจับชิ้นงานชนิดตาง ๆ 
 
 
 

 

P R

U
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รูปแสดงตัวอยางการดูดจับช้ินงานที่มีพ้ืนผิวเรียบดวยถวยยางรูปแบบตาง ๆ 

 
5.4.2 อุปกรณหยิบจับ (Gripper) 
เปนอุปกรณในการจับยึดช้ินงานโดยใชกลไกและกระบอกสบูทํางานรวมกันสามารถหยิบจับช้ินงานรูปทรงตาง ๆ 

นิยมใชงานรวมกับระบบอัตโนมัติและหุนยนตอุตสาหกรรม 
 
 

 
 

รูปแสดงตัวอยางอุปกรณหยิบจับจากยี่หอ(Festo) 
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5.5 การเขียนลําดับขั้นตอนการทํางาน 

การแสดงลําดับการทํางานของวงจรแบงออกเปน 3 วิธีคือ 
5.5.1 ใชตัวอักษรหรือตัวเลขรวมกับเครื่องหมายบวกหรือลบ (Alphabetic Sequence) 
การแสดงลําดับการทํางานของกระบอกสูบตาง ๆ โดยใชตัวเลขหรือตัวอักษรรวมกับเครื่องหมายบวกหรือลบ มี

วิธีการกกําหนดดังน้ี  
อักษรภาษาอังกฤษตัวพิมพใหญ หรือตัวเลขแทนอุปกรณทํางาน เชน กระบอกสูบ โดยที่กระบอกสบูใดทํางาน

กอนจะไดรับอักษรหรือตัวเลขกอน และเครือ่งหมาย + หมายถึงกานสูบเคลื่อนที่ออก เชน A+, B+ หรือ 1.0+, 2.0+ สวน
เครื่องหมาย – หมายถึงกานสูบเคลื่อนที่เขา เชน A-, B- หรือ 1.0-, 2.0- เปนตน 

5.5.2 ใชแผนภาพแสดงการเคลื่อนทีข่องกานสูบแตละตัว (Motion Step Diagram) 
การแสดงขั้นตอนการทํางานของกระบอกสูบแตละตัว มีวิธีกําหนดดังน้ี  
ตําแหนงกานสูบเขาสุด (0) และกานสูบเคลือ่นที่ออกสุด (1) เชน Motion Step Diagram ของกระบอกสูบ 3 ตัว 

ซึ่งมีลําดับการทํางาน A+, B+, 2.0-, 1.0-, 3.0- เปนตน 
 

 

 
 

การเขียน Motion Step Diagram 
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5.5.3 ใชตัวอักษรหรือตัวเลข เครื่องหมายบวกหรือลบ และเสนเชื่อมโยงความสัมพนัธของเหตุการณที่เกิดขึ้น 

(Signal Flow Diagram)  มีวิธีกําหนดดังน้ี 
           การกําหนดตัวอักษรหรือตัวเลขและเครื่องหมายบวกลบเหมือนกับวิธีที่  1 แตจะมีหัวลกูศรแสดงการเช่ือมโยง
ของสัญญาณหรือเหตุการณที่เกิดขึ้นตอเน่ืองกันเชน  
 

 
 

การเขียน Signal Flow Diagram 
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6. วาลวลมอัด (ISO 1219, ISO 5599) และอุปกรณนวิเมติกสอ่ืนๆ 

6.1 ชนิดของวาลวลมอัด 
วาลวควบคุมในระบบนิวเมติกสพ้ืนฐานน้ันแบงได 5 ประเภท โดยในแตละประเภทแตกตางกันตามลักษณะการ

ใชงาน ในบทน้ีจะกลาวเฉพาะวาลวควบคุมทิศทาง (Directional Control) ที่ใชสําหรับควบคุมการเคลื่อนที่ของ
กระบอกสูบ  

1. วาลวควบคุมทิศทาง (Directional control valves) 

2. วาลวควบคุมลมไหลทางเดียว (Non-return valves) 

3. วาลวควบคุมอัตราการไหล (Flow control valve) 

4. วาลวควบคุมความดันลม (Pressure control valves) 

5. วาลวเปด-ปด และวาลวผสม (Shut-of valve and Valve combination) 

 
6.2 ชนิดและหนาทีข่องวาลวควบคุมทิศทาง 

วาลวควบคุมทิศทาง Directional control valves (D.C.V) 
 

 
            

 มีหนาที่ในการควบคุมทิศทางของลมอัดที่จายใหกับอุปกรณนิวเมติกส โดยภายในประกอบลิ้นวาลว สามารถ
เคลื่อนที่เปลี่ยนตําแหนงได ตําแหนงของลิ้นวาลวที่เคลื่อนที่จะเรียกวา “ตําแหนงทํางาน (Position)”ใชสัญลักษณรูป
สี่เหลี่ยมแทนจาํนวนตําแหนงที่ลิ้นวาลวที่สามารถเปลี่ยนได 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 
การแสดงตําแหนงของวาลวควบคุมทศิทาง 
              จํานวนชองสี่เหลี่ยม (Position) หมายถึง จํานวนตําแหนงทํางานที่ลิ้นวาลวเปลี่ยนไดตารางดานลาง แสดง
สัญลักษณของจํานวนตําแหนงทํางานของวาลว 
 

สัญลักษณ ความหมาย 
 ลิ้นวาลวเปลี่ยน 2 ตําแหนงทํางาน 

ลิ้นวาลวเปลี่ยน 3 ตําแหนงทํางาน 

ลิ้นวาลวเปลี่ยน 4 ตําแหนงทํางาน 

 
สัญลักษณเสนทางการไหลผาน 
 
 

 

สัญลักษณ ความหมาย 

  

เสนภายในรูปสี่เหลี่ยม หมายถึง เสนทางทีล่มอัดไหลผานไดตามทิศทางลูกศร 

เสนทางเดินลมที่ถูกกั้นแสดงดวยเสนตรงตัดสั้นหัวทาย 

เสนทางเดินลมภายใน 2 เสนทางที่ไมไดตัดกัน และมีชองตอทอลม 4 ชอง 

เสนทางเดินลมผานไดทางเดียวและมีชองตอทอลม 3 ชอง 

เสนทางเดินลมผานไดทางเดียวและมีชองตอทอลม 3 ชอง 

เสนทางเดินลมผานไดสองทางและมีชองตอทอลม 5 ชอง 

เสนทางเดินลมผานไดสองทางและมีชองตอทอลม 5 ชอง 

เสนทางเดินลมที่ตอถึงกันภายในเขียนดวยจุดตัดเต็มและมีชองตอทอลม 4 ชอง 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 
 
สัญลักษณของชองตอทอลม (Port) 
 

สัญลักษณ ความหมาย 

 

ชองตอสําหรับทอลม 

ชองตอสําหรับจายลมอัดใหวาลว 

ชองตอสําหรับระบายลมทิ้งแบบเปด (มีชองตอทอลม) 

ชองระบายลมทิ้งแบบปด (ไมมีชองตอทอลม) 

 
 
การกําหนดรหสัรูตอลมของวาลวควบคุมทิศทาง 

 
ตัวเลข ตัวอักษร ความหมายชองตอทอลม 

1 P ชองจายลมอัดเขาวาลว 
2,4 B,A ชองลมอัดที่ผานวาลว 
3,5 S,R ชองระบายลมทิ้ง 

12,14,10 X,Y,Z ชองลมสําหรับเปลี่ยนตําแหนงการทํางานของวาลว 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
การเรียกชื่อวาลว 
 
       ช่ือวาลว จะแสดงจํานวนตําแหนงทํางาน จํานวนชองตอลม และชนิดของการควบคุมวาลว 
 

สัญลักษณ ความหมาย 

 

2/2 NO control valve , วาลว 2/2 ปกติเปด 

2/2 NC control valve , วาลว 2/2 ปกติปด 

3/2 NO control valve , วาลว 3/2 ปกติเปด 

3/2 NC control valve , วาลว 3/2 ปกติปด 

5/2  control valve , วาลว 5/2  

5/3   control valve closed– center , วาลว 5/3 ตําแหนงกลางปด 

5/3    control valve   open – center , วาลว 5/3 ตําแหนงกลางระบาย 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 
 

รูปแบบการเลือ่นวาลวควบคุม 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

การเลื่อนวาลว
ควบคุมทิศทางโดยใช

กลามเนื้อ 
 

ปุมกดทั่วไป 
 

มือกด 
 

ใชคันโยก 
 

ใชเทาเหยียบ 

การเลื่อนวาลว
ควบคุมทิศทางโดยใช 

กลไก 

 
กลไกภายนอกกด 

 
กลไกลูกกลิ้งกด
ทํางาน2ทิศทาง 

 
กลไกลูกกลิ้งกด

ทํางานทิศทางเดียว 

 
สปริงดันกลับ 

การเลื่อนวาลว
ควบคุมทิศทางโดยใช 

ลมหรือไฟฟา 

 
ลมเลื่อนวาลว

โดยตรง 

 
ลมเลื่อนวาลวโดย

ทางออม 

 
ใชไฟฟาดานเดียว 

 
ใชไฟฟาสองดาน 
เพ่ือใหวาลวเลื่อน 

ไป-กลับ 

การเลื่อนวาลว
ควบคุมทิศทางแบบ

ผสม 
ทํางานดวยลมที่มี

พ้ืนที่ตางกัน 
 

ทํางานดวยลมไพลอต  
ใชโซลีนอยดและลม ใชโซลีนอยด 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
6.3 ชนิดและหนาทีข่องวาลวควบคุมลมไหลทางเดียว 

วาลวควบคุมอัตราการไหลทางเดียว หมายถึง วาลวที่ใหลมไหลไปทางเดียวเทาน้ัน ไหลยอนกลับไมได ซึงแบงได 5 
ชนิด คือ 
1. วาลวกันกลับ (check valves) 
2. วาลวกันกลับสองทาง (shuttle valves) 
3. วาลวความดันสองทาง (two pressure valves or twin pressure valves) 
4. วาลวปรับอัตราการไหลทางเดียว (flow control valves or restrictor check valves) 
5. วาลวคายไอเสียเร็ว (quick-exhaust valves) 
วาลวกันกลับ(check valves) 

วาลวกันกลับเปนวาลวที่ยอมใหลมไหลไดทางเดียวและไหลยอนกลับไมไดแสดงไดดังภาพ 
 

 
วาลวกันกลับหรือเช็ควาลว 

 
โครงสรางของวาลวกันกลับ ซีลเปนรูปกรวย มีลูกบอลหรอืแผนกลม หรือแผนไดอะแฟรมเปนลิ้นปด-เปดลมเขาบรรจุในตัว
เรือน เพ่ือขวางทางลมซึ่งเปนรูลมเขาและรูลมออกรวมเปน 2 รู 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
หลักการทาํงาน 

เมื่อมีสัญญาณลมเขา 12(X) แรงดันลมจะเอาชนะแรงตานของสปริงทําใหลิ้นวาลวเลื่อนออกจะทําใหลมสามารถ
ไหลออกทาง 14(Y) ได เมื่อมีสัญญาณลมเขา 14(Y) แรงดันลมจะดันลิ้นวาลวใหปดทางลม ทําใหลมไมสามารถไหลไปออก
ทาง 12(X) ได (หรือไมสามารถไหลยอนกลบัทางเดิมได) 
การนําไปใชงาน 
1. ใชกับงานที่ตองการใหลมไหลทางเดียว หามไหลยอนกลบั 
2. ใชกับวงจรแยกอุปกรณการทํางานไมใหรบกวนซึ่งกันและกัน 

 

 
การใชวาลวกันกลับหรือเช็ควาลว 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
วาลวกันกลับสองทาง หรือวาลวลมเด่ียว 

วาลวกันกลับสองทางเปนวาลวที่ยอมใหลมไหลออกไดทางเดียว โดยมีลมเขา 12(X) หรือ 14(Y) แสดงไดดังภาพ 

 
ภาพวาลวกันกลับสองทาง 

 
 

โครงสรางเปนวาลวน่ังบา มีลกูบอลหรือแผนกลม หรือแผนไดอะแฟรมบรรจุในตัวเรือนมีรูลมเขา 2 ทาง รูลมออก 1 ทาง 
 
หลักการทาํงาน 

เมื่อมีสัญญาณลมเขา 12(X) แรงดันจะทําใหลูกบอลเลื่อนไปปดวาลวทางทอลม 14(Y) มีผลทําใหลมไหลออกไป
ทาง 2(A) และเมื่อมีสัญญาณลมเขา 14(Y) แรงดันลมจะทาํใหลูกบอลเลือ่นไปปดวาลวทางทอลม 12(X) มีผลทําใหลมไหล
ออกไปทาง 2(A) ไดเชนกันการนําไปใชงานใชในวงจรที่ควบคุมการทํางานของกระบอกสูบไดหลายจุดการควบคุมกระบอก
สูบทํางานสองทางที่มีจุดสตารทได 2 จุด (ควบคุมโดยทางออม) ดังภาพการควบคุมกระบอกสูบทํางานสองทางท่ีมีจุดสตารท

ได 2 จุด(ควบคุมโดยทางออม) 
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Mechatronics Level1 
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หัวขอที่ 2 

 

 
ภาพการควบคุมกระบอกสบูทํางานสองทางที่มีจุดสตารทได 2 จุด(ควบคุมโดยทางออม) 

 
 
 

หลักการทาํงาน 
จากภาพเมื่อกดวาลว (3/2) 1.2 ลมจาก 1(P) ไป 2(A) เขา 12(X) ออก 2(A) ของวาลวกันกลับสองทาง 1.6 เขา 

14(Z) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมเขากระบอกสูบทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออก เมื่อปลอยมือลมจาก 14(Z) ผานวาลว 
1.6, 1.2 จะระบายทิ้งที่ 3(S) แตลูกสูบยังไมเคลื่อนที่กลับ ตองกดวาลว (3/2) 1.3 ลมจาก 1(P) ไป 2(A) เขา 12(Y) วาลว 
(5/2) 1.1 จะเลื่อนกลับทําใหลมเขากระบอกสูบ ลูกสูบเคลื่อนที่กลับ ลมจากดานลูกสูบจะระบายทิ้งที่ 5(R) ทํานอง
เดียวกันถาเหยียบหรือกดวาลว (3/2) 1.4 ลูกสูบจะเคลื่อนที่ออก และกดวาลว 1.3 ลูกสูบจะเคลื่อนที่กลับถาตองการที่จะ
สตารทหลาย ๆ จุดจะตองนําวาลวกันกลับสองทางมาตออันดับกันจะเห็นวาจํานวน วาลวกันกลับสองทางจะนอยกวา
จํานวนจุดสตารทหรือจํานวนสัญญาณที่ตองการควบคุม 1 ตัว 
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วาลวความดันสองทาง หรือวาลวลมคู 

วาลวความดันสองทางหรือวาลวลมคูเปนวาลวที่ตองใหลมเขาพรอมกันทั้งสองขางจึงจะทําใหลมออกไปทํางานได
แสดงไดดังภาพ 

 
ภาพวาลวความดันสองทางหรือวาลวลมคู 

 
โครงสรางเปนแบบวาลวน่ังบา มีลูกสูบเลื่อนหรือแผนไดอะแฟรมทําหนาที่เปนลิ้นเลื่อนบรรจุขวางอยูในตัวเรือน มีรูลมเขา 
2 ทาง และรูลมออก 1 ทาง 
 
หลักการทาํงาน 

จากภาพวาลวชนิดน้ีจะทํางานเมื่อมีสัญญาณลมเขาที่ 12(X) กับ 14(Y) พรอมกันแลวไปออกที่ 2(A) แตถา
สัญญาณลมเขาดานใดดานหน่ึง เชน ลมเขาที่ 12(X) หรือลมเขาที่ 14(Y) ลิ้นวาลวจะไปปดทางลมเขาทําใหลมไมสามารถ
ออกไปที ่2(A) ได  
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การควบคุมกระบอกสูบทางเดียวที่มีจุดสตารทพรอมกัน 2 จุด แสดงไดดังภาพ 

 

 
 

ภาพการควบคุมกระบอกสบูทางเดียวที่มีจุดสตารทพรอมกัน 2 จุด 
 
หลักการทาํงาน 

จากภาพวงจรมีจุดสตารท 2 จุด คือ วาลว (3/2) 1.2 กับวาลว (3/2) 1.4 ถากดปุมสตารทปุมใดปุมหน่ึงจะไม
ทํางาน แตถากดปุมสตารทพรอมกัน 2 จุด จะทําใหลมไปเขาที่14(Y) และลมจะออกไปที ่2(A) ของวาลวลมคู 1.6 มีผลทํา
ให ลูกสูบเคลื่อนที่ออก และถาปลอยมือออกจากปุมสตารทปุมใดปุมหน่ึง จะทําใหลูกสูบเคลื่อนที่กลับสูในสภาวะปกติการ
ควบคุม 
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กระบอกสูบทํางานสองทางที่มีจุดสตารทพรอมกัน 2 จุด (ควบคุมโดยทางออม) ดังภาพดานลาง 

 

 
 

ภาพการควบคุมกระบอกสบูทํางานสองทางที่มีจุดสตารทพรอมกัน 2 จุด(ควบคุมโดยทางออม) 
 

 
หลักการทาํงาน 

จากภาพเมื่อกดวาลว (3/2) 1.2 หรือ 1.4 ตัวใดตัวหน่ึงจะไมมีลมออก กระบอกสูบก็ไมทํางาน จะตองกดวาลว 
1.2 และ 1.4 พรอมกัน ลมจึงผานวาลวความดันสองทาง 1.6 ออก 2(A) ไป 14(Z) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมจึงเขา
กระบอกสูบ ทาํใหลูกสูบเคลือ่นที่ออก เมื่อปลอยมือลมไหลจาก 14(Z) ผานวาลว 1.6, 1.2, หรือ 1.4 ออก 3(R) ลูกสูบ
ยังคงคางอยู เมื่อกดวาลว (3/2) 1.3 ลมจาก 1(P) ไป 2(A) เขา 12(Y) วาลว (5/2) 1.1 จะเลื่อนกลับ ทําใหลมเขากระบอก
สูบ ลูกสูบจะเคลื่อนที่กลับ ถาตองการควบคุมการทํางานเพ่ือความปลอดภัย ทํา ไดโดยการกดพรอมกันหลายจุดและ
จะตองนําวาลวความดันสองทางมาตออันดับกัน จะเห็นวาจํานวนวาลวควบคุมความดันสองทางจะนอยกวาจํานวน
สัญญาณที่ตองการ ควบคุม 1 ตัว 
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6.4 ชนิดและหนาทีข่องวาลวควบคุมอัตราการไหล 

วาลวควบคุมอัตราการไหลชนิดปรับการไหลไมไดแบงออกเปน 2 แบบ ไดแก 
1.1 แบบคอคอด (throttle or restrictor valve) ความยาวของชองแคบยาวกวาเสนผานศูนยกลางทอลมเขา 
1.2 แบบชองแคบ หรือออริฟซ หรือไดอะแฟรม (orifice plate or diaphragm valve) ความยาวของชองแคบสั้นกวาเสน
ผานศูนยกลางทอลมเขา 

 

 
 

ภาพวาลวควบคุมอัตราการไหลชนดิปรับการไหลได 
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การควบคุมกระบอกสูบทางเดียวโดยใชวาลวแบบคอคอดแสดงไดดังภาพดานลาง 
 

 

 
ภาพการควบคุมกระบอกสบูทางเดียวโดยใชวาลวแบบคอคอด 

 
 

หลักการทาํงาน 
จากภาพ (ก) เมื่อกดวาลว 3/2 ลมผานจาก 1(P) ไป 2(A) ผานชองแคบของวาลวแบบคอคอด ทําใหลกูสูบเคลื่อนที ่

ทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออกชา ๆ เมื่อปลอยมือ วาลว 3/2 จะเลื่อนกลับดวยสปริง ลมจากกระบอกสูบระบายทิ้งผานชองแคบ
ของวาลวแบบคอคอด ทําใหลูกสูบเคลื่อนทีก่ลับชา ๆ ดวยแรงสปริงภายใน สวนภาพ (ข) สามารถปรับแตงสกรูของวาลว
แบบคอคอด ทาํใหลูกสูบเคลือ่นที่ชาตามความตองการได 
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6.5 ชนิดและหนาทีข่องวาลวควบคุมความดันลม 

วาลวควบคุมความดัน (pressure control valves) คือ วาลวที่ควบคุมความดันดานใชงานใหมีคาคงที่ตาม
ตองการ วาลวควบคุมความดันแบงตามลักษณะการใชงานเปน 3 ชนิด 
1. วาลวปรับลดความดัน (pressure regulating valve) 
2. วาลวจํากัดความดัน (pressure limiting valve) 
3. วาลวจํากัดลําดับ (sequence valve) 

1. วาลวปรับลดความดัน (pressure regulating valve) 
ทําหนาที่รักษาความดันใชงานใหคงที่เสมอ ถึงแมวาความดันทางดานลมเขาจะไมคงที่ แตจะตองมีคาความดันสูง

กวาความดันใชงานเล็กนอย ซึ่ง ฐิฑารีย ถมยา (2546, หนา 167) ไดแบงเปน 2 ชนิด คือ เพรสเชอรเรกูเลติงวาลว หรือ
วาลวปรับลดความดันชนิดไมมีรูระบายลมและมีรูระบายลม 

1.1 วาลวปรบัลดความดันชนิดไมมีรูระบายลม 
หลักการทาํงาน 

เมื่อความดันลมผานเขามาทางดาน 1(P) จะมีแรงกดลงที่สปริงซึ่งจะปรับความดันลมที่สกรู แรงดันสปริงจะกด
บังคับวาลวแผนกลมหรือลิ้นเล็กสําหรับปด-เปดลมเขาเมื่อความดันลมเขามาโดยมีความดันไมเกินที่ต้ังไว แรงตานสปริงจะ
นอยกวา จึงทําใหกานกระทุงวาลวดันแผนไดอะแฟรมเปด ลมจึงสามารถผานจาก 1(P) ไป 2(A) ได ถาความดันลม
ทางดานลมออก 2(A) เพ่ิมขึ้น แผนไดอะแฟรมจะเลื่อนลงและตานแรงสปริง ทําใหวาลวแผนกลมปด ลมจึงไมสามารถผาน
ไปได  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

59



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

60
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 

 

 
ภาพวาลวปรบัลดความดัน 

 
 

1.2 วาลวปรบัลดความดันชนิดมีรูระบายลม 
 
หลักการทาํงาน 

ความดันใชงานปกติจะไหลออกโดยกดลงผานแผนไดอะแฟรมและสปริง ซึ่งทําหนาที่ปรับแตงใหทํางานที่ความดัน
ตามตองการ โดยปรับที่สกรูดานลาง เมื่อความดันทางดานลมออก 2(A) สูงกวาปกติ ทําใหแผนไดอะแฟรมถูกแรงกดมาก 
ก็จะเลื่อนลงไปกดสปริงทําใหพ้ืนที่หนาตัดทางดานลมเขาแคบลงหรือปด เปนการรักษาความดันใชงานปกติ แตถาความดัน
ลมออกสูงกวามาก จะมีแรงกดที่แผนไดอะแฟรมมาก ทําใหแผนไดอะแฟรมเปด ลมอัดบางสวนจะระบายออก 3(R) เมื่อ
ความดันดานลมออกลดลง แรงดันสปริงจะดันวาลวแผนกลมหรือลิ้นเล็กใหเปดทําใหบาลิ้นเปดกวางข้ึน ความดันลมจึงเขา
มาไดมากขึ้น และทําใหลมออกไป 2(A) ได เปนการควบคุมความดันที่ใชงานใหคงที่สม่ําเสมอ 
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2. วาลวจํากัดความดัน (pressure limiting valve) 

วาลวจํากัดความดัน ทําหนาที่เปนวาลวความปลอดภัย (safety valve) คือ เปนตัวรักษาความดันไมใหสูงเกินกวา
คาความดันที่ต้ังไว แสดงไดดังภาพ 

 
ภาพวาลวจํากัดความดัน 

 
 

หลักการทาํงาน 
วาลวจํากัดความดันหรือวาลวนิรภัยจะเปนตัวจํากัดความดันลมที่มีคาสูง เพ่ือระบายลมออกสูบรรยากาศ โดยเมื่อ

ความดันลมที่เขามาในระบบมีคาสูงเกินพิกัดที่ต้ังไว ลมจะไปดันสปริงทําใหลิ้นวาลวเลื่อนออกมีผลใหลมที่เขามาร ู1(P) ถูก
ระบายทิ้งที่รู 3(R) ทันท ีโดยปกติแลว วาลวจํากัดความดันจะติดต้ังไวที่ถังเก็บลม 
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3. วาลวจัดลําดับ (sequence valve) 

วาลวจัดลําดับทําหนาที่เปนวาลวสะสมความดัน พอถึงระดับความดันที่ต้ังไว จึงจะทํางาน ดังภาพดานลาง 

 
 

ภาพซีเควนวาลว หรือวาลวจัดลําดับ 
 

 
หลักการทาํงาน 

จากภาพลมจะสะสมความดันจนถึงพิกัดที่ต้ังไวมาเขาที่ 12(Z) ทําใหลิ้นวาลวเลื่อน ลมจาก 1(P) จะไปออกที่ 2(A) 
ของวาลวจัดลําดับถาหากลมมีปริมาณไมเพียงพอก็ไมสามารถไปดันใหสปริงทํางานได ตองรอใหลมมีปริมาณเพียงพอกอน
จึงจะทํางานไดการนําไปใชงาน สามารถนําไปใชกับงานที่ตองการใชความดันไปควบคุมการเปด-ปดการทํางานของวงจร 
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การใชวาลวจัดลําดับควบคุมกระบอกสูบทํางานสองทางลูกที่ 2 ใหลูกสบูเคลื่อนที่ออกตามลําดับ แสดงไดดังภาพลาง 

 
ภาพการใชวาลวจัดลาํดับควบคุมกระบอกสูบทํางานสองทางลูกที ่2 

ใหลูกสบูเคลื่อนที ่ออกตามลาํดับ 
 
 

หลักการทาํงาน 
จากภาพเมื่อกดวาลว (3/2) 1.2 ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมเขากระบอกสูบลูกที่ 1 ทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออก 

พรอมกันน้ันลมสวนหน่ึงจะไปเขา 12(Z) ของวาลวจัดลําดับ 2.2 เมื่อความดันลมถึงระดับ ที่ต้ังไวทําใหลิ้นภายในวาลว
จัดลําดับเลื่อน ลมจะผานจาก 1(P) ไป 2(A) และไปเขา 14(Z) ทําใหวาลว (5/2) 2.1 เลื่อน ลมเขากระบอกสูบลูกที ่ 2 
ลูกสูบจึงเคลื่อนที่ออกจนสุดชวงชักไปกดวาลว (3/2) 1.3 ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อนกลับ ลูกสูบลกูที่ 1 จึงเคลื่อนที่กลับ 
ไมมีลมเขา วาลวจัดลําดับจึงเลื่อนกลับ ไมมีลมเขา 14(Z) วาลว (5/2) 2.1 จึงเลื่อนกลับดวยสปริง ทําใหลูกสูบลกูที่ 2 
เคลื่อนที่กลับ 
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การใชวาลวจัดลําดับควบคุมกระบอกสูบทํางานสองทางใหลูกสูบเคลื่อนทีก่ลับ แสดงไดดังภาพดานลาง 

 
ภาพการใชวาลวจัดลําดับควบคุมกระบอกสูบทํางานสองทางใหลูกสูบเคลื่อนที่กลับ 

 
 

หลักการทาํงาน 
จากภาพเมื่อกดวาลว (3/2) 1.2 ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อนลมเขากระบอกสูบลูกสบูเคลื่อนที่ออก พรอมกันน้ัน

ลมสวนหน่ึงจะไปเขา 12(Z) ของวาลวจัดลําดับ 1.3 เมื่อความดันลมถึงระดับที่ต้ังไว ทําใหลิ้นภายในวาลวจัดลําดับเลื่อน 
ลมจึงผาน 1(P) ไป 2(A) เขา 12(Y) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อนกลับ ลมเขากระบอกสูบ ลูกสูบเคลื่อนที่กลับ 
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วาลวปด-เปด และวาลวผสม (shut off valve and valve componations) 
1. วาลวปด-เปด 
วาลวปด-เปดมีหนาที่เปดและปดทางไหลของลม 

 

 
 

ภาพวาลวปด-เปด 
 
 

หลักการทาํงาน 
ตําแหนงปกติ ลมจะถูกปด ตําแหนงการทํางาน เมื่อโยกวาลวเปดคางตําแหนง ลมจะไหลออกเมื่อโยกวาลวกลับ

ตําแหนงเดิม ลมจะถูกปด การนําไปใชงาน ใชเปด - ปดลมเขาระบบ 
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2. วาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลา 

วาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาเปนวาลวที่ทําหนาที่ต้ังเวลาที่จะทํางานโครงสรางเปนวาลวผสมชนิดหน่ึง 
ประกอบดวยวาลวควบคุมทิศทาง 3/2 เลื่อนดวยลมกลับดวยสปริงโดยใชวาลวปรับอัตราการไหลทางเดียวและหองเก็บลม
ทําหนาที่รอเวลาที่จะทํางานแบงเปน 2 ชนิด คือ 

2.1 วาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาชนิดปกติปด (normally closed) เปนวาลวที่รอเวลาทํางานเมื่อมีลมเขา
ตามระยะเวลาที่ต้ังไว 

2.2 วาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาชนิดปกติเปด (normally opened) เปนวาลวที่ทํางานเมื่อมีลมเขา แลวรอ
เวลาหยุดทํางานเมื่อถึงเวลาที่ต้ังไว แสดงดังภาพดานลาง 

 

 
 
หลักการทาํงาน 

ตําแหนงปกติ ลม 1(P) จะถูกปด ลมจาก 2(A) ระบายไป 3(R) (วาลว 3/2 ปกติปด) ตําแหนงการทํางาน เมื่อมีลม
เขา 12(Z) ผานวาลวปรับอัตราการไหลทางเดียว ซึ่งปรบัใหลมเขามากหรือนอยตามระยะเวลาที่ตองการ ลมจะเขามายัง
หองเก็บสะสมลมใหมีปริมาณมากเพียงพอที่จะดันแผนกลมของวาลว 3/2 ใหเลื่อน ลมจึงไหลจาก 1(P) ไป 2(A) เมื่อไมมี
ลมมาที่ 12(Z) ลมภายในหองเก็บลมจะไหลยอนกลับออกมาทางดานวาลวกันกลับออกสูบรรยากาศ แผนกลมของวาลว 
3/2 เลื่อนกลบัดวยแรงสปริงภายในจะปดทางลม 1(P) ทําใหลม 2(A) ไหลออกไป 3(R) การนําไปใชงาน ใชควบคุมให
กระบอกสูบรอเวลาทํางานวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาปกติเปด แสดงไดดังภาพดานลาง 
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ภาพวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาชนดิปกติเปด 

 
 

หลักการทาํงาน 
ตําแหนงปกติ ลมจาก 1(P) ไป 2(A) , 3(R) ระบายทิ้ง (วาลว 3/2 ปกติเปด) ตําแหนงการทํางาน เมื่อลมเขา 10(Z) 

ผานวาลวปรับอัตราการไหลทางเดียว และรอเวลาจนลมมีความดันตามที่ต้ังไวจึงจะทําใหวาลว 3/2 เลื่อนมาปดทางลม 
1(P) ลมจึงไหลจาก 2(A) ระบายไป 3(R) 
 
การนําไปใชงาน ใชควบคุมใหกระบอกสูบรอเวลาหยุดทํางาน ระยะเวลาการต้ัง 1-30 วินาท ีขึ้นอยูกับถังเก็บสะสมลม ถา
เพ่ิมขนาดของถังเก็บลม ระยะเวลาจะนานขึ้น การทํางานของวาลวจะถูกตองเที่ยงตรง ตองปรับลมใหสะอาดและรักษา
ความดันใหคงที่ 
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วงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาปกติปด แสดงไดดังภาพดานลาง 

 
 

ภาพวงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลา 
หรือวาลวหนวงเวลาปกติปด 

 
 
หลักการทาํงาน 

จากภาพเมื่อกดวาลว (3/2) 1.2 ลมเขา 14(Z) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมจึงเขากระบอกสูบ ทําใหลูกสูบ
เคลื่อนที่ออก ขณะที่ลมเขากระบอกสูบ ลมสวนหน่ึงจะไปเขา 12(Z) ของวาลวต้ังเวลา 1.3 (วาลว 3/2 ปกติปดจะเลื่อนเปด
ตามระยะเวลาที่ต้ัง) ทําใหลมผาน 1(P) ไป 2(A) เขา 12(Y) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อนกลับ ลมจึงเขากระบอกสูบ ทําให
ลูกสูบเคลื่อนทีก่ลับ ซึ่งจะเคลื่อนที่ออกไปไมสุดชวงชักก็ได ถาต้ังเวลาใหวาลว 1.3 ทํางานเร็ว 
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วงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาปกติเปดตอรวมกับวาลว 3/2 ปกติ
ปด เลื่อนดวยกลไกลูกกลิ้งกด แสดงไดดังภาพดานลาง 

 
ภาพวงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลาหรือวาลว 

หนวงเวลาปกติเปดตอรวมกับวาลว 3/2 ปกติปด เลื่อนดวยกลไกลูกกลิ้งกด 
 

หลักการทาํงาน 
              จากภาพเมื่อกดวาลวคางตําแหนง (3/2) 1.2 ลมจะไหลผานวาลวต้ังเวลาปกติเปด 1.4 และวาลว (3/2) 1.6 
(ถูกกานสูบกด) และ 14(Z) ทําใหวาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมจึงเขากระบอกสูบ ทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออกอยางชา ๆ 
(ลมจากดานกานสูบไหลผานวาลวปรับอัตราการไหลทางเดียว 1.02 ควบคุมลมดานออก) (วาลว 1.6 เลื่อนกลับตําแหนง
ปกติ) ไปกดวาลว (3/2) 1.3 ลมจงึเขา 12(Z) ของวาลวต้ังเวลาปกติปด (1.5) (วาลว 3/2 ปกติปด จะเลือ่นเปด) เมื่อถึง
กําหนดวาลวตั้งเวลา 1.5 เลื่อน ลมจะไหลผาน 1(P) ไป 2(A) เขา 12(Y) ของวาลว (5/2) 1.1 เลื่อนกลับ ลมจึงเขา
กระบอกสูบ ทําใหลูกสูบ เคลื่อนที่กลับ ขณะที่ลมผานวาลวต้ังเวลา 1.4 ลมสวนหน่ึงจะไปเขา 10(Z) ทําใหวาลวภายใน
ทํางานตามระยะเวลาที่ตั้ง (วาลว 3/2 ปกติเปดเลื่อนปด) ลมไมสามารถไหลผานวาลวต้ังเวลาไดลูกสูบจึงไมเคลือ่นที่ออก 
จะตองกดวาลว (3/2) 1.2 กลับ ตําแหนงปกติปดกอนซึ่งทําใหวาลวต้ังเวลา 1.4 กลับตําแหนงปกติเปด แลวจงึกดวาลว 
(3/2) 1.2 อีกครั้ง จะทําให ลูกสูบเคลื่อนทีอ่อก 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขอมูล 
(ทฤษฎี) 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

หัวขอที่ 2 
 
วงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวงเวลาทั้งสองชนิดตอรวมกับวาลว 3/2 
ปกติปด เลื่อนดวยกลไกลูกกลิ้งกด แสดงไดดังภาพลาง 

 
ภาพวงจรการทํางานของกระบอกสูบทํางานสองทางโดยใชวาลวต้ังเวลาหรือวาลวหนวง 

เวลาทั้งสองชนิดตอรวมกับวาลว 3/2 ปกติปด เลื่อนดวยกลไกลูกกลิ้งกด 
 
 

หลักการทาํงาน 
จากภาพเมื่อโยกวาลวคางตําแหนง (3/2) 1.2 ลมจะผานวาลวต้ังเวลาปกติเปด1.4 และวาลว (3/2) 1.6 (ถากาน

สูบกด) เมื่อลมเขา 14(Z) วาลว (5/2) 1.1 เลื่อน ลมเขากระบอกสูบลูกสูบจะเคลื่อนที่ออกไปกดวาลว (3/2) 1.3 ทําให
วาลว 1.6 เลื่อนกลับตําแหนงปกติ ขณะที่ลมไหลผานวาลวต้ังเวลา 1.4 ลมสวนหน่ึงจะเขาไป 10(Z) ทําใหวาลวภายใน
ทํางานตามระยะเวลาที่ต้ังไว้ วาลว (3/2) ปกติเปด เลื่อนปด) ลมจึงไมสามารถไหลผานวาลวต้ังเวลาได เมื่อวาลว 1.1 
เลื่อนกลับดวยวาลว (3/2) 1.3 ลูกสูบจึงเคลื่อนทีก่ลับมากดวาลว 1.6 แตลูกสบูไมสามารถเคลื่อนที่ออกอีกครั้งไดเพราะ
วาลวต้ังเวลา 1.4 ทํางาน ลมจึงผานไมได ถาตองการใหลูกสูบเคลือ่นที่ตองโยกวาลว 1.2 กลับ ตําแหนงปกติปด และทําให
วาลวต้ังเวลา 1.4 กลับตําแหนงปกติเปด แลวจึงโยกวาลว 1.2 อีกครั้ง จะทําใหลกูสูบเคลื่อนที่ออก 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
1) ความดัน 1 พาสคัลมีคาเทากับเทาใด  

ก. 10 นิวตัน/เมตร2  ข. 10-5 บาร 
ค. 1 บาร   ง. 10 บาร 

2) ความดันที่สภาวะบรรยากาศปกติมีคา 1.0135 บารคือความดันในขอใด  
ก. ความดันสมบูรณ            ข. ความดันสูญญากาศ 
ค. ความดันบรรยากาศ            ง. ความดันเกจ 

3) ขอใดคือความหมายของระบบนิวเมติกส  
ก. ระบบสงกําลังโดยใชลมอัดในการสงกําลัง   
ข. ระบบสงกําลังโดยใชนํ้ามันในการสงกําลัง 
ค. ระบบสงกําลังโดยใชทั้งลมและนํ้ามันในการสงกําลัง  
ง. ระบบสงกําลังโดยใชไอนํ้าในการสงกําลัง 

4) ขอใดคือความสัมพันธของความดัน (P)  
ก. ความดัน (P)  = แรง (F) / พ้ืนที ่(A)   ข. ความดัน (P) = พ้ืนที ่(A) / แรง (F)  
ค. ความดัน (P) = แรง (F) / อัตราเรง (a)   ง. ความดัน (P) = อัตราเรง (a) / แรง (F) 

5) ข้อใดคือความดันสัมบูรณ์
                      ก. ความดันเกจ+ความดันบรรยากาศ   ข. ความดันเกจ  

                                ค. ความดันบรรยากาศ                    ง.  ความดันภายใน+ความดันภายนอก    
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  จงท าเครื่องหมาย (X) กากบาทค าตอบข้อที่ถูกต้องที่สุด 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 
 

1) …………ความดันของลมอัดในระบบนิวเมติกสมีคาอยูระหวาง 6 ถึง 7 บาร เหมาะกับการใชงานที่มีโหลดไมมากนัก 

2) …………ลมอัดไมมีการยุบตัวดังน้ันจึงสามารถทํางานในลักษณะคางตําแหนงไดดี 

3) …………ความตานการไหลของลมอัดในทอสงมีคานอย จึงทําใหระบบสามารถเคลื่อนที่ไดเร็ว 

4) …………ระบบนิวเมติกสเปนระบบที่มีความสะอาด เพราะไมมีการรั่วไหลของนํ้ามันเกิดขึ้น เหมาะกับการนําไปใชในงานที่

ตองการความสะอาด เชน อุตสาหกรรมผลติ อาหาร และ ยา เปนตน 

5) …………ระบบนิวเมติกสสามารถเก็บลมอัดไวในถังและสามารถนําไปใชงานไดเลย 

6) …………ลมอัดมีความช้ืน เมื่อเย็นตัวจะเกิดการกลั่นตัวของหยดนํ้าในถังเก็บลมและทอลม 

7) …………การใชงานลมอัดไมมีเสียงดังเมื่อมีการระบายลมออกจากอุปกรณทํางานจึงไมจําเปนตองใชตัวเก็บเสียง(Silencer) 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 

 
1) …………ปริมาตรของอากาศจะเปลี่ยนแปลงเน่ืองจาก ความดันเพ่ิม อุณหภูมิเพ่ิม   
2) …………ปริมาตรของอากาศจะเปลี่ยนแปลงเน่ืองจาก อุณภูมิเพ่ิม ความดันลด  
3) …………การทดลองของชารลเปนทดลองการหาความสัมพันธระหวางปริมาตรกับอุณหภูมิของแกสจํานวนหน่ึงเมื่อ
            ความดันคงที่  
4) …………กฎของชารลกลาววา “ปริมาตรแก๊สจะเปลี่ยนแปลงเปนอัตราสวนผกผันกับความดัน”  
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
1) เครื่องอัดอากาศทําหนาที่อะไร 

ก. อัดอากาศความดันปกติ หรือ ความดันบรรยากาศใหสูงขึ้น  
ข. อัดอากาศความดันปกติใหเปนสุญญากาศ 
ค. อัดอากาศความดันตํ่าใหสูงขึ้น   
ง. อัดอากาศความดันสุญญากาศใหสูงขึ้น 
 

2) การเลือกเครื่องอัดอากาศควรพิจารณาถึงสิ่งใด  
ก. ปริมาตรของอากาศที่อัด  ข. ความดันใชงานและปริมาณการจายลมอัดทั้งระบบ 
ค. อัตราสวนการอัดอากาศ  ง. ถูกทุกขอ 
 

3) ชุดควบคุมและปรับปรุงคุณภาพลมอัด หรือเซอรวิสยูนิตประกอบดวยอุปกรณใด  
ก. ชุดกรองลมอัด(Air Filter)    ข. อุปกรณควบคุมความดัน 
ค. ชุดผสมนํ้ามันหลอลื่น (Air lubricator)  ง. ถูกทกุขอ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  จงท าเครื่องหมาย (X) กากบาทค าตอบข้อที่ถูกต้องที่สุด 
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หลักสูตรฝกยกระดับ  
    สาขาเมคคาทรอนิกส ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
1) จงเติมช่ือสัญลักษณของระบบนิวเมติกสในชองวางที่กําหนดให 
 

 
1)……………………………………………….. 2)………………………………………………..   3)………………………………………………..   
4)………………………………………………..        5)………………………………………………..  6)……………………………………………….. 
7)………………………………………………..  8)………………………………………………..  9)……………………………………………….. 
10)………………………………………………..     11)……………………………………………….. 12)……………………………………………….. 
 
2) กระบอกสูบทํางานทางเดียวตางจากกระบอกสูบทํางานสองทางอยางเดนชัดในขอใด 
ก. ลมเขาดานหัวลูกสูบ  ข. เคลื่อนที่กลบัโดยสปริง  ค. ลมเขาดานพ้ืนที่วงแหวน  ง. มีแรงเสียดทานมาก  
 
3) ขอใดคือสญัลักษณกระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่กลับโดยสปรงิ 
 ก.      ข.  
  

ค.      ง.  

 
 

1 3 5 

2 
4 6 

7 

8 

9 

12 

11 

10 
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1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1)  
ก.                                             ข.  

 

ค.                   ง. 
 

2) สัญลักษณวาลว 3/2 ปกติปด เลื่อนลิ้นดวยลมอัด เลื่อนลิน้กลับโดยสปริงคือขอใด 
 
ก.                                                         ข. 

 
         ค.                ง. 
 
 

3) สัญลักษณวาลว 5/2 เลื่อนลิน้ดวยกลไกลูกกลิ้ง เลื่อนลิ้นกลับโดยสปริงคือขอใด 

 
    ก. ข.  
 
 
    ค.                                                         ง. 
 
 
 

4) วาลวชนิดใดที่ตําแหนงของลิ้นวาลวจะคาง ณ ตําแหนงสุดทายที่ทํางานโดยไมเลื่อนกลบั 

ก. วาลวแบบกานเลื่อน   ข. วาลวแบบลูกสูบเลื่อน 

ค. วาลวแบบลกูบอล  ง. วาลวแบบแผนหมุน 
5) ขอใดคือการทํางานของกระบอกสูบทํางานทางเดียว  
ก. กระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกและเคลื่อนทีเ่ขาโดยลมอัด 
ข. กระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกโดยลมอัดและเคลื่อนที่เขาโดยแรงสปริง 
ค. กระบอกสบูทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกโดยลมอัดเคลื่อนที่เขาโดยแรงภายนอก 
ง. ถูกทุกขอ 
 

 

หลักสูตรฝกยกระดับ  
    สาขาเมคคาทรอนิกส ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

สัญลักษณการแสดงตําแหนงทํางานของวาลวเขียนแทนดวยสัญลักษณอยางไร 

  จงท าเครื่องหมาย (X) กากบาทค าตอบข้อที่ถูกต้องที่สุด 
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6) จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 

 
 

1.……….        2/2 NO control valve,  วาลว 2/2 ปกติเปด 

2.……....                       2/2 NC control valve,  วาลว 2/2 ปกติปด  

3.…..…..                       3/2 NC control valve,  วาลว 3/2 ปกติเปด  

4.……....                             5/2 control valve,  วาลว 5/2  

 5.………..                                       5/3control valve, วาลว 5/3 ตําแหนงกลางระบาย  

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

หลักสูตรฝกยกระดับ  
    สาขาเมคคาทรอนิกส ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 
หัวขอที่ 2 

 

1) ความดัน 1 พาสคัลมีคาเทากับเทาใด  
ก. 10 นิวตัน/เมตร2  ข. 10-5 บาร 
ค. 1 บาร   ง. 10 บาร 

2) ความดันที่สภาวะบรรยากาศปกติมีคา 1.0135 บารคือความดันในขอใด  
ก. ความดันสมบูรณ            ข. ความดันสูญญากาศ 
ค. ความดันบรรยากาศ            ง. ความดันเกจ 

3) ขอใดคือความหมายของระบบนิวเมติกส  
ก. ระบบสงกําลังโดยใชลมอัดในการสงกําลัง   
ข. ระบบสงกําลังโดยใชนํ้ามันในการสงกําลัง 
ค. ระบบสงกําลังโดยใชทั้งลมและนํ้ามันในการสงกําลัง  
ง. ระบบสงกําลังโดยใชไอนํ้าในการสงกําลัง 

4) ขอใดคือความสัมพันธของความดัน (P)  
ก. ความดัน (P)  = แรง (F) / พ้ืนที ่(A)   ข. ความดัน (P) = พ้ืนที ่(A) / แรง (F)  
ค. ความดัน (P) = แรง (F) / อัตราเรง (a)   ง. ความดัน (P) = อัตราเรง (a) / แรง (F)  

5) ข้อใดคือความดันสัมบูรณ์                      

           ก. ความดันเกจ+ความดันบรรยากาศ   ข. ความดันเกจ                                 

           ค. ความดันบรรยากาศ                    ง.  ความดันภายใน+ความดันภายนอก  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  จงท าเครื่องหมาย (X) กากบาทค าตอบข้อที่ถูกต้องที่สุด 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 
 

1) ……ความดันของลมอัดในระบบนิวเมติกสมีคาอยูระหวาง 6 ถึง 7 บาร เหมาะกับการใชงานที่มีโหลดไมมาก 

2) ……ลมอัดไมมีการยุบตัวดังน้ันจึงสามารถทํางานในลกัษณะคางตําแหนงไดดี 

3) ……ความตานการไหลของลมอัดในทอสงมีคานอย จงึทําใหระบบสามารถเคลื่อนที่ไดเร็ว 

4) ……ระบบนิวเมติกสเปนระบบที่มีความสะอาด เพราะไมมีการรั่วไหลของนํ้ามันเกิดขึ้น เหมาะกับการนําไปใช 

ในงานที่ตองการความสะอาด เชน อุตสาหกรรมผลิต อาหาร และ ยา เปนตน 

5) ……ระบบนิวเมติกสสามารถเก็บลมอัดไวในถังและสามารถนําไปใชงานไดเลย 

6) ……ลมอัดมีความช้ืน เมื่อเย็นตัวจะเกิดการกลั่นตัวของหยดนํ้าในถังเก็บลมและทอลม 

7) ……การใชงานลมอัดไมมีเสียงดังเมื่อมีการระบายลมออกจากอุปกรณทํางานจึงไมจําเปนตองใชตัวเก็บเสียง (Silencer) 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 

 
1) … … ปริมาตรของอากาศจะเปลี่ยนแปลงเน่ืองจาก ความดันเพ่ิม อุณหภูมิเพ่ิม  
2) ……  ปริมาตรของอากาศจะเปลี่ยนแปลงเน่ืองจาก อุณภูมิเพ่ิม ความดันลด  
3) …… การทดลองของชารลเปนทดลองหาความสัมพันธระหวางปริมาตรกับอุณหภูมิของแกสจํานวนหน่ึงเมื่อความดัน 
            คงที่  
4) …… กฎของชารลกลาววา “ปริมาตรกาซจะเปลี่ยนแปลงเปนอัตราสวนผกผันกับความดัน” 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
1) เครื่องอัดอากาศทําหนาที่อะไร 

ก. อัดอากาศความดันปกติ หรือ ความดันบรรยากาศใหสูงขึ้น  
ข. อัดอากาศความดันปกติใหเปนสุญญากาศ 
ค. อัดอากาศความดันตํ่าใหสูงขึ้น   
ง. อัดอากาศความดันสุญญากาศใหสูงขึ้น 
 

2) การเลือกเครื่องอัดอากาศควรพิจารณาถึงสิ่งใด  
ก. ปริมาตรของอากาศที่อัด  ข. ความดันใชงานและปริมาณการจายลมอัดทั้งระบบ 
ค. อัตราสวนการอัดอากาศ  ง. ถูกทุกขอ 
 

3) ชุดควบคุมและปรับปรุงคุณภาพลมอัด หรือเซอรวิสยูนิตประกอบดวยอุปกรณใด  
ก. ชุดกรองลมอัด(Air Filter)    ข. อุปกรณควบคุมความดัน 
ค. ชุดผสมนํ้ามันหลอลื่น (Air lubricator)  ง. ถูกทกุขอ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
1) จงเติมช่ือสัญลักษณของระบบนิวเมติกสในชองวางที่กําหนดให 
 

 
1) จุดจายลม 2) ระบบหลอเย็น   3) ถังลม   4)ชุดกรองอากาศ    5) ชุดทําใหลมแหง 6) ทอลมแยกไปใชงาน 
7) ชุดกรองอากาศ  8) ขุดปรับความดันลมใชงานและเกจวัดลม  9) ชุดผสมนํ้ามันหลอลื่น 10) วาลวควบคุมทิศทาง    
11) วาลวความคุมความเร็ว 12) กระบอกสูบ 
 
2) กระบอกสูบทํางานทางเดียวตางจากกระบอกสูบทํางานสองทางอยางเดนชัดในขอใด 
ก. ลมเขาดานหัวลูกสูบ  ข. เคลื่อนที่กลบัโดยสปริง     ค. ลมเขาดานพ้ืนที่วงแหวน   ง. มีแรงเสียดทานมาก  
 
3) ขอใดคือสญัลักษณกระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่กลับโดยสปรงิ 
 ก.      ข.  
  

ค.      ง.  

 
 
 

1 3 5 

2 
4 6 

7 

8 

9 

12 

11 

10 
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1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P) 3(P)

2(A)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1(P)

2(B)

3(C)

4(D)

5(E)

1)

 
ก.                                             ข.  

 
ค.                   ง. 

 
2) สัญลักษณวาลว 3/2 ปกติปด เลื่อนลิ้นดวยลมอัด เลื่อนลิน้กลับโดยสปริงคือขอใด 

 
ก.                                                         ข. 

 
         ค.                ง. 
 
 

3) สัญลักษณวาลว 5/2 เลื่อนลิน้ดวยกลไกลูกกลิ้ง เลื่อนลิ้นกลับโดยสปริงคือขอใด 

 
    ก. ข.  
 
 
    ค.                                                         ง. 
 
 
 

4) วาลวชนิดใดที่ตําแหนงของลิ้นวาลวจะคาง ณ ตําแหนงสุดทายที่ทํางานโดยไมเลื่อนกลบั 

ก. วาลวแบบกานเลื่อน   ข. วาลวแบบลูกสูบเลื่อน 

ค. วาลวแบบลกูบอล  ง. วาลวแบบแผนหมุน 
 
 
 
 
 
 

 

หลักสูตรฝกยกระดับ  
    สาขาเมคคาทรอนิกส ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

สัญลักษณการแสดงตําแหนงทํางานของวาลวเขียนแทนดวยสัญลักษณอยางไร 
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5) ขอใดคือการทํางานของกระบอกสูบทํางานทางเดียว  

ก. กระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกและเคลื่อนทีเ่ขาโดยลมอัด 
ข. กระบอกสูบทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกโดยลมอัดและเคลื่อนที่เขาโดยแรงสปริง 
ค. กระบอกสบูทํางานทางเดียวเคลื่อนที่ออกโดยลมอัดเคลื่อนที่เขาโดยแรงภายนอก 
ง. ถูกทุกขอ 
 

 
 
1.… …….        2/2 NO control valve,  วาลว 2/2 ปกติเปด (T) 

2.… …....                       2/2 NC control valve,  วาลว 2/2 ปกติปด (T) 

3.…. .…..                       3/2 NC control valve,  วาลว 3/2 ปกติเปด (F) 

4.… …....                             5/2 control valve,  วาลว 5/2 (T)       

 5.… ……..                                       5/3control valve, วาลว 5/3 ตําแหนงกลางระบาย (T)     
 
 
 

 
 

 
 
 
  

 
 

 
 
 
 

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเฉลยทดสอบ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 

6) จงทําเครื่องหมาย  (ถูก) หนาขอที่ถูกที่สุด หรือ  (ผิด) หนาขอที่ผิด 
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หลักสูตรการฝกยกระดับฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเตรียมการสอน 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา  นิวเมติกสเบ้ืองตน   
รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 เวลา   12    ชม. 

วัตถุประสงค  : 
1. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถตอวงจรนิวเมติกสได 
2. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถทําการควบคุมการทํางานของอุปกรณตางๆ ของระบบนิวเมติกสได  
3. เพ่ือใหผูเขารับการฝกอบรมสามารถตรวจสอบและแกปญหาเบื้องตนของระบบนิวเมติกสได 

 

วิธีการสอน  : 
    บรรยายและสาธิต 
 
 อุปกรณชวยฝก : 
      ชุดทดลองนิวเมติกส  
  

การมอบหมายงาน  : 
1. งานเตรียมลมอดั 
2. งานต่อวงจรการควบคุมแบบทางตรงสาํหรับกระบอกสูบทางเดียวและสองทาง 
3. งานต่อวงจรการควบคุมแบบทางออ้มสาํหรับกระบอกสูบทางเดียวและสองทาง 
4. งานต่อวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 
5. งานต่อวงจรการควบคุมแบบขนาน 
6. งานต่อวงจรการควบคุมความเร็ว 
7. งานต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชว้าลว์หน่วงเวลา 
8. งานต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชว้าลว์จดัลาํดบัความดนั 

 

การวัดและประเมินผล  : 
1. ประเมินจากผลการทดลองตามใบงาน 
2. ประเมินจากข้ันตอนการปฏิบัติงานตามใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

 
หนังสืออางอิง  :  

1.การควบคุมนิวเมติกสําหรับอุสาหรรมอัตโนมัติ ผ.ศ.ดร.เดน คอกพิมาย  
2.พ้ืนฐานระบบนิวเมติกของเครื่องจักรกล รุงโรจน รัตนวารินทร  
3.ประวิตร ลิมปะวัฒนะ, 2540  
4.ฐิฑารีย ถมยา, 2546  
5.ปานเพชร ชินินทร และขวัญชัย สินทิพยสมบูรณ, 2542  
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

งานเตรียมลมอัด 
 

 การบํารุงรักษาเครื่องลมอัด 
1. ใหทําความสะอาดใสกรองอากาศทางดูดเขาของเครื่องตามชั่วโมงการทํางานท่ีบริษัทผูผลิตกําหนดไว  
2. กอนใชงานหรือเลิกงานควรเปดลิ้นระบายใตถังพักลมเพ่ือจะระบายน้ําและน้ํามันออกจากถังพักลม  
3. น้ํามันหลอลื่นท่ีใชกับเครื่องอัดลมจะตองมีจุดวาบไฟสูง 
4. ตรวจหารอยรั่วในทอทางสงลมอัดและถังพักลมอยางนอยปละครั้งเพราะถามีการรั่วเกิดข้ึนจะทําใหคาใชจาย

ในกระบวนการผลิตสูงข้ึน 
5. ตรวจดูระดับน้ํามันหลอลื่นตามระยะเวลากําหนด และถายน้ํามันหลอลื่นทุก 5000 ชั่วโมงการทํางาน 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่  2 

 
 การออกแบบวงจรควบคุมการทํางานของเครื่องจักรหรือกระบวนการผลิตตางๆ ในงานอุตสาหกรรมใหสามารถ
ทํางานไดตามตองการ จะตองมีพ้ืนฐานความรูเก่ียวกับอุปกรณทํางานและวาลวควบคุมตางๆ สําหรับการออกแบบวงจรนิว
เมติกส์พ้ืนฐานท่ีควบคุมกระบอกสูบเพียงกระบอกสูบเดียวจะแบงตามลักษณะการควบคุมการทํางานไดดังนี้  

 
- การควบคุมโดยตรง (Direct Control) 

 การควบคุมวิธีนี้จะใชมือเพ่ือเลื่อนใหเมนวาลวทํางานโดยตรง ซ่ึงจะใชในกรณีท่ีตําแหนงวาลว
ควบคุมอยูไมไกลจากอุปกรณทํางานมากนัก เพราะถาอยูไกลมากจะทําใหเกิดความดันลดและเปน
ผลทําใหแรงกระทําท่ีกานสูบลดลง 
 

 
การควบคุมโดยตรง (Direct Control) 

 
- การควบคุมทางออม (Indirect Control) 

 การควบคุมวิธีนี้จะใชความดันลมในลักษณะของสัญญาณลมไปเลื่อนเมนวาลวเพ่ือจายลมอัด
ใหกับอุปกรณทํางาน การควบคุมลักษณะนี้จะแกไขปญหาของการควบคุมโดยตรง เหมาะสําหรับ
การควบคุมระยะไกล 

 

 
การควบคุมทางออม (Indirect Control) 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

งานตอวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 
วงจรอนุกรม 
 ลักษณะของวงจรจะใหวาลวตั้งแต 2 ตัวข้ึนไปตออนุกรมกัน เชนการควบคุมเครื่องอัดชิ้นงานจะตองกดสวิตชท้ัง 2
มือเครื่องจักรจึงจะทํางาน หรือตองปดฝาเครื่องจักรกอนจึงจะทํางานได เพ่ือปองกันอันตรายในการทํางาน  
 

 
วงจรควบคุมแบบอนุกรม 

 
การทํางาน 
 จะตองกดวาลว ท้ังสองตัว จึงจะทําใหกานสูบเคลื่อนท่ีออก แตถาปลอยมือกดตัวใดตัวหนึ่ง หรือท้ังสองตัว จะเปน
การตัดสัญญาณลม ทําใหกานสูบเคลื่อนท่ีกลับตําแหนงเดิม 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่  2 

งานตอวงจรการควบคุมแบบขนาน 
 
 การใชวาลวลมคูในวงจรท่ีมีระบบปองกันอันตราย เชน การควบคุมเครื่องตัดกระดาษ จะตองกดวาลวดวยมือท้ัง
สองเทานั้นเครื่องจักรจึงจะสามารทํางานได หรือตองปดฝาเครื่องกอนจึงจะสตารทเครื่องจักรได ซ่ึงจะตองใชวาลวลมคูใน
การควบคุม 
 

 
 
การทํางาน  
 เม่ือกดวาลว S1 และ S2 ตัวใดตัวหนึ่งจะไมสามารถทํางานได แตจะตองกดวาลวท้ังสองจึงจะสามารถทําใหกาน
สูบเคลื่อนท่ีออก แตถาปลอยมือกดตัวใดตัวหนึ่ง หรือท้ังสองตัว จะเปนการตัดสัญญาณลมท่ีไปเลื่อนเมนวาลว เปนผลทํา
ใหกานสูบเคลื่อนท่ีเขา 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่  2 
งานตอวงจรการควบคุมความเร็ว 
 
 การควบคุมปริมาณการไหลของลมเขาอุปกรณทํางานจะมีผลตอการทํางานของอุปกรณนั้นๆ คือมีการเคลื่อนท่ีชา
หรือเร็วข้ึน ดังนั้นการตอวงจรควบคุมอัตราการไหลของลมในวงจรควบคุมมีหลายวิธีดวยกัน ท้ังนี้ข้ึนอยูกับชนิดของ
อุปกรณทํางานดวย 
  

รูปวงจร ความหมาย 

 

การบังคับความเร็วกระบอกสูบทํางานทางเดียวขณะ
เคลื่อนท่ีเขาหรือเคลื่อนท่ีออก 

 

การบังคับความเร็วกระบอกสูบทํางานทางเดียวขณะ
เคลื่อนท่ีเขาและเคลื่อนท่ีออก 

 

การบังคับความเร็วกระบอกสูบทํางานสองทางโดยการ
ควบคุมลมเขา 

 

การบังคับความเร็วกระบอกสูบทํางานสองทางโดยการ
ควบคุมลมออก 

 

การบังคับความเร็วกระบอกสูบทํางานสองทางโดยการ
ควบคุมลมระบายท้ิงท่ีเมนวาลว 

 
 วงจรบังคับความเร็วกระบอกสูบแบบสองทางโดยการควบคุมลมเขากระบอกสูบไมคอยนิยมนัก จะใชควบคุม
เฉพาะกระบอกสูบขนาดเล็กเทานั้น เพราะถาควบคุมโดยวิธีนี้กระบอกสูบจะเคลื่อนท่ีกระตุกและเคลื่อนท่ีชา โดยสวนมาก
นิยมใชการควบคุมความเร็วจากลมท่ีออกจากกระบอกสูบ เพราะกระบอกสูบเคลื่อนท่ีคอนขางเร็ว  
 
หมายเหตุ ตัวปรับความเร็วไมควรอยูหางจากกระบอกสูบเกิน 1 เมตร เพราะจะทําใหการควบคุมไมไดผล 

 

50
%

50%

50
%

50
%

50
%

50%

50%
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
 
 

 
การทํางาน  
 เม่ือกดวาลว Start กานสูบจะเคลื่อนท่ีออกชาตามการปรับตั้งคาของวาลวควบคุมอัตราการไหล และเม่ือปลอย
วาลว Start กานสูบจะเคลื่อนท่ีเขาเร็วตามปกติ 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
งานต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชว้าลว์หน่วงเวลา 

 ในลักษณะงานท่ีมีเวลาเขามาเก่ียวของกับการทํางาน จะตองใชวาลวหนวงเวลามาแกไขปญหา ซ่ึงวาลวหนวงเวลา
แบงออกไดหลายชนิด การใชงานจึงข้ึนอยูกับลักษณะของงานท่ีออกแบบ โดยแบงลักษณะการหนวงเวลาตาม Motion 
Step Diagram ได 4 ลักษณะดังนี้ 

1. หนวงเวลาเม่ือกานสูบออก เชนงานจุมชิ้นงานลงในอางน้ํายาตามเวลาท่ีกําหนดตาม Motion Step Diagram 

 
 

2. หนวงเวลาเม่ือกานสูบเขาตาม Motion Step Diagram 

 
 

3. หนวงเวลาเม่ือกานสูบออกและเขาตาม Motion Step Diagram 

 
4. หนวงเวลาหยุดตาม Motion Step Diagram 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

 
 
 

 
การทํางาน  
 เม่ือกดวาลว Start แลวปลอยกานสูบจะเคลื่อนท่ีออกจนถึงตําแหนง A1 และเม่ือกานสูบถึงตําแหนง A1 จนถึง
เวลาท่ีปรับตั้งวาลวหนวงเวลาไวกานสูบจะเคลื่อนท่ีเขา 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขาเมคคาทรอนิกส ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบขอมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวขอวิชา นิวเมติกส 

รหัสวิชา 0922720101 

หัวขอที่ 2 

งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวจัดลําดับความดัน 
 
 ในลักษณะงานท่ีตองการควบคุมแรงกด หรือควบคุมกระบอกสูบใหทํางานโดยอาศัยความดันแทนวาลวลูกกลิ้ง ท่ี
ไมมีพ้ืนท่ีติดตั้ง เชน การควบคุมแรงกดของเครื่องปมชิ้นงาน ดังนั้น จึงตองใชวาลวจัดลําดับความดันในการควบคุมเพ่ือ
แกปญหาดังกลาว 
 

 
การทํางาน 
 ลักษณะการทํางานจะคลายกับวาลวลูกกลิ้งทํางานสองทาง แตจะอาศัยความดันของลมอัดในทอลมควบคุมการ
เลื่อนของวาลวจัดลําดับความดัน โดยความดันท่ีปรับตั้งจะตองนอยกวาความดันท่ีแหลงจายลมอัด จึงจะทําใหกานสูบ
เคลื่อนท่ีเขาออกได 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 1 งานเตรียมลมอัด 
 

1.) เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
 

อุปกรณ จํานวน 
ชุดจายลม 1ชุด 
ชุดหลอเย็น 1ชุด 
ถังลม 1 ถัง 
ชุดกรองอากาศ 1ชุด 
ชุดทําลมแหง 1ชุด 
ชุดกรองลม 1ชุด 

 
2.) ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
3.) ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
4.) ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
5.) ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
6.) บันทึกผลการทดลอง 
7.) จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน: การทดลองท่ี 2.1 งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทางเดียว 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานทางเดียว 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยไฟฟาและเลื่อนลิ้นกลบัดวยสปริง 
- สายลม 
- แบตเตอรี่ 24 โวลต 
- สายไฟ 
- สวิตชปุมกดแบบปกติเปด 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

                                                  
                                  วงจรกําลัง                                            วงจรควบคุม 

1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน : การทดลองท่ี 2.2 งานตอวงจรควบคุมกระบอกสูบ โดยทางตรง สาํหรบักระบอกสูบสองทาง 
ก.) งานตอวงจรควบคุมกระบอกสูบโดยทางตรงสําหรับกระบอกสูบสองทาง 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานสองทาง 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยปุมกดและเลื่อนลิ้นกลบัดวยสปริง 
- สายลม 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

                                                 
P

A

R

B

 
 

1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน : การทดลองท่ี 2.2 งานตอวงจรควบคุมกระบอกสูบ โดยทางตรง สาํหรบักระบอกสูบสองทาง 
ก.) งานตอวงจรควบคุมกระบอกสูบโดยทางตรงสําหรับกระบอกสูบสองทาง 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานสองทาง 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยปุมกดและเลื่อนลิ้นกลบัดวยสปริง 
- สายลม 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

                                                 
P

A

R

B

 
 

1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 3.1งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทํางานทางเดียว 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานทางเดียว 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยลมอัดและเลื่อนลิ้นกลบัดวยสปริง 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยปุมกดและเลื่อนลิ้นกลบัโดยสปริง 
- สายตอลม 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 

RP

R

A

A
Z

P

 
1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 
 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองท่ี 3.2 งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทํางานสองทาง 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานสองทาง 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 5/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยลมอัดและเลื่อนลิ้นกลบัดวยลมอัด 1 ตัว  
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยปุมกดและเลื่อนลิ้นกลบัโดยสปริง 1 ตัว 
- วาลวความดันสองทาง 
- วาลวกันกลับ 
- สายตอลม 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 

RP

R

A

A
Z

P

B

 
 
1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 4. งานตอวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 

1.1 เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
- กระบอกสูบแบบทํางานทางเดียว 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยลมอัดและเลื่อนลิ้นกลบัดวยสปริง (1 ตัว) 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวดวยปุมกดและเลื่อนลิ้นกลบัโดยสปริง( 1 ตัว) 
- วาลวควบคุมทิศทางแบบ 3/2 เลื่อนลิ้นวาลวไปและกลับดวยปุมกด( 1 ตัว) 
- สายตอลม 

1.2 ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณตามวงจรดังตอไปน้ี 

R P

A

R P

A

R P

A

 
1.3 ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
1.4 ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
1.5 ทดลองการทํางานของวงจร 
1.6 บันทึกผลการทดลอง 
1.7 จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 5. งานตอวงจรการควบคุมแบบขนาน 
 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
 

อุปกรณ จํานวน 

กระบอกสูบทาํงาน 2 ทาง 1 ตัว 
วาลว 5/3 เลือ่นลิน้โดยความดันลม 1 ตัว 
วาลวลมคู 1 ตัว 
วาลว 3/2 ปกติปดเลื่อนลิน้โดยมือกด 2 ตัว 
สายลม 1ชุด 
ชุดจายลมอัด 1ชุด 

 
2. ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
3. ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
4. ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
5. ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 5. งานตอวงจรการควบคุมแบบขนาน 
 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : 
 

1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง 
 

อุปกรณ จํานวน 

กระบอกสูบทาํงาน 2 ทาง 1 ตัว 
วาลว 5/3 เลือ่นลิน้โดยความดันลม 1 ตัว 
วาลวลมคู 1 ตัว 
วาลว 3/2 ปกติปดเลื่อนลิน้โดยมือกด 2 ตัว 
สายลม 1ชุด 
ชุดจายลมอัด 1ชุด 

 
2. ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
3. ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
4. ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
5. ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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102

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่  2 

 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 6. งานตอวงจรการควบคุมความเร็ว 
1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง 

 
อุปกรณ จํานวน 

กระบอกสูบทาํงาน 2 ทาง 1 ตัว 
วาลว 5/3 เลือ่นลิน้โดยมือกด 1 ตัว 
วาลวควบคุมการไหลทางเดียว 1 ตัว 
สายลม 1ชุด 
ชุดจายลมอัด 1ชุด 

 
2. ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
3. ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
4. ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
5. ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 

 

102



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 7. งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวหนวงเวลา 

 
 

อุปกรณ จํานวน 

กระบอกสูบทาํงาน 2 ทาง 1 ตัว 
วาลว 5/3 เลือ่นลิน้โดยความดันลม 1 ตัว 
วาลว 3/2 ปกติปดเลื่อนลิน้โดยมือกด 1 ตัว 
วาลวหนวงเวลา 1 ตัว 
วาลว 3/2 ปกติปดเลื่อนลิน้โดยกลไก 1 ตัว 
สายลม 1ชุด 
ชุดจายลมอัด 1ชุด 

 
1. ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
2. ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
3. ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
4. ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
5. บันทึกผลการทดลอง 
6. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบตัิงาน 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  :การทดลองท่ี 8. งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวจัดลําดับความดัน 

 
1. เตรียมอุปกรณในการทดลอง 

 
อุปกรณ จํานวน 

กระบอกสูบทาํงาน 2 ทาง 1 ตัว 
วาลว 5/3 เลือ่นลิน้โดยความดันลม 1 ตัว 
วาลว 3/2 เลือ่นลิน้โดยมือกด 1 ตัว 
วาลวจัดลําดับความดัน 2 ตัว 
สายลม 1ชุด 
ชุดจายลมอัด 1ชุด 

 
2. ติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง 
3. ตอสายลมเขากับชุดปรับปรุงคุณภาพลม 
4. ตรวจสอบความถูกตองของอุปกรณกอนการทดลอง 
5. ทดลองการทํางานของวงจรควบคุม 
6. บันทึกผลการทดลอง 
7. จัดเก็บอุปกรณ 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

 
การทดลองท่ี1 งานเตรียมลมอัด 

 
 

 
 

 คําสัง่ จงตอวงจรลมอัดตามภาพที่กําหนดและบันทึกผล 
 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

จุดจายลม

ระบบหลอเย็น

ถังเก็บลม

ชุดกรองอากาศ

ชุดกําจัด ชุดกรองอากาศ
ชุดปรับความดันลมใชงาน

ทอแยกไปใชงาน

ชุดผสมน้ํามันหลอล่ืน

ภาพวงจรลมอัด 

ภาพสญัลักษณวงจรลมอัด 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 2.1 งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทางเดียว 
 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 
                                                  

                             

RP

A

RP

A

Z

 
 
บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

ใบงาน 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
รหัสหลักสูตร 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่่ 2 

การทดลองท่ี 2.2 งานตอวงจรควบคมุกระบอกสูบ โดยทางตรงสาํหรับกระบอกสูบสองทาง 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

 

                                                 
P

A

R

B

 
 
บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 

ใบงาน 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่่ 2 

การทดลองท่ี 3.1 งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทางเดียว 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

RP

R

A

A
Z

P

 
บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 
 

ใบงาน 
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หลักสูตรฝกยกระดับ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
รหัสหลักสูตร 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่่ 2 

การทดลองท่ี 3.2  งานตอวงจรการควบคุมแบบทางออมสําหรับกระบอกสูบทํางานสองทาง 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

RP

R

A

A
Z

P

B

 
 

 
บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 

ใบงาน 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่่ 2 

การทดลองท่ี 4. งานตอวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 
คําสั่ง  ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

R P

A

R P

A

R P

A

 
บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงาน 

110

 

หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 5. งานตอวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 
 

ใบงาน 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 5. งานตอวงจรการควบคุมแบบอนุกรม 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 6. งานตอวงจรการควบคุมความเร็ว 

 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 

ใบงาน 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 7.งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวหนวงเวลา 

 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

 
หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่ 2 

การทดลองท่ี 7.งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวหนวงเวลา 

 
คําสั่ง ใหผูรับการฝกติดต้ังอุปกรณบนแผงทดลอง  ตามวงจรดังตอไปน้ี 
 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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หลักสูตรการฝกยกระดบัฝมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกสระดับ 1 

Mechatronics Level1 
 0920083270101 

ใบงาน 
 

หัวขอวิชา : นิวเมติกสเบื้องตน 

รหัสวิชา:0922720101 

งานที่่ 2 

การทดลองท่ี 8.งานตอวงจรการควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวจัดลําดับความดัน 

 
คําสั่ง จงทําการควบคุมการเคลื่อนทีข่องกานสูบโดยกดที่วาลว Start และอธิบายขัน้ตอนการทํางาน  
 

 
 

บันทึกผลการทดลอง 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
หัวข้อที ่ 3 เวลา      6       ชม. 

วัตถุประสงค์  : 
1. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกเข้าใจหลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า 1 เฟส 
2. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกออกแบบวงจรควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 1 เฟส 
3. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกมีความรู้พื้นฐานเกี่ยวกับของพร็อกซีมิตี้เซ็นเซอร์ 

 
 

วิธีการสอน  : 
                        สอนแบบบรรยาย + ถามตอบ 
 
 
หัวข้อส าคัญ : 

1. หลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า 
2. การค านวณค่าพารามิเตอร์ของมอเตอร์ไฟฟ้า 
3. วงจรควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 
4. พร็อกซิมิตี้เซ็นเซอร์ 

 
 อุปกรณ์ช่วยฝึก : 

1. อุปกรณ์ควบคุมมอเตอร์  
2. มอเตอร์ไฟฟ้า 

 
 
การมอบหมายงาน  : 

ให้ท าแบบทดสอบตอนท้ายบทเรียนก่อนที่จะปฏิบัติงานจริงในใบงาน 
 
การวัดและประเมินผล  : 

คะแนนได้มากกว่า 10 ขึ้นไปถือว่าผ่าน สามารถปฏิบัติงานต่อไปได้ 
 
หนังสืออ้างอิง  : 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ , ณรงค์  ชอนตะวัน 
การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า , ประสิทธิ์  พิทยพัฒน์ 
เซ็นเซอร์และทรานสดิวเซอร์ ,  พรจิต  ประทุมสุวรรณ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
หัวข้อที ่3 

 
 1  หลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า                                                    
1.1 มอเตอร์ไฟฟ้า 
           มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ที่นิยมใช้กันอย่างแพร่หลายในโรงงานต่างเป็นอุปกรณ์ที่ใช้ควบคุมเครื่องจักรกลต่างๆใน
งานอุตสาหกรรมมอเตอร์มีหลายแบบหลายชนิดที่ใช้ให้เหมาะสมกับงานดังนั้นเราจึงต้องทราบถึงความหมายและชนิดของ
มอเตอร์ไฟฟ้าตลอดคุณสมบัติการใช้งานของมอเตอร์     แต่ละชนิดเพ่ือให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใช้งานของมอเตอร์
นั้น ๆ  
 

 
 

รูปที่ 1 มอเตอร์ไฟฟ้า 
 
 

  1.2  ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้า 
            มอเตอร์ไฟฟ้า (Motor) เป็นเครื่องกลไฟฟ้าชนิดหนึ่งที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้ามาเป็นพลังงานกล ประเภทของมอเตอร์
ไฟฟ้าแบ่งออกตามการใช้กระแสไฟฟ้าดังนี้ 
1.2.1  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ (Alternating Current Motor) หรือเรียกว่า “เอ.ซี มอเตอร์ (A.C. MOTOR)” ชนิดของ 
        มอเตอร์ไฟฟ้าสลับแบ่งย่อยได้ดังนี้ 

1.2.1.1  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟส หรือเรียกว่า “ซิงเกิลเฟสมอเตอร์ (A.C. Sing Phase)” 
1.2.1.2  มอเตอร์ไฟฟ้าชนิด 2 เฟส หรือเรียกว่า “ทูเฟสมอเตอร์ (A.C. Two Phase Motor)” 
1.2.1.3  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 3 เฟส หรือเรียกว่า “ทีเฟสมอเตอร์ (A.C. Three phase Motor)” 

1.2.2  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Direct Current Motor) หรือเรียกว่า “ดี.ซี มอเตอร์ (D.C MOTOR)” ชนิดของมอเตอร์ 
        ไฟฟ้ากระแสตรงแบ่งออกได้ดังนี้ 

1.2.2.1  มอเตอร์ไฟฟ้าแบบอนุกรม หรือเรียกว่า “ซีรีส์มอเตอร์ (Series Motor)” 
1.2.2.2  มอเตอร์ไฟฟ้าแบบขนาน หรือเรียกว่า “ซันท์มอเตอร์ (Shunt Motor)” 
1.2.2.3  มอเตอร์ไฟฟ้าแบบผสม หรือเรียกว่า “คอมเปาวด์มอเตอร์ (Compound Motor)” 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
หัวข้อที ่3 

 
1.3  หลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า 
1.3.1  หลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Direct Current Motor) 
                     

 
 

รูปที่ 2 แสดงทิศทางของกระแสไฟตรงในขดลวดตัวน า 
 

          มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นเครื่องกลไฟฟ้าที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้ากระแสตรงเป็นพลังงานกล การท างานของ
มอเตอร์อาศัยแรงผลักท่ีเกิดจากสนามแม่เหล็ก เมื่อมีกระแสไหลผ่านลวดตัวน าจะท าให้เกิดสนามแม่เหล็กรอบตัวน านั้น ถ้าน า
ตัวน าดังกล่าวไปวางในสนามแม่เหล็กถาวรจะเกิดการต้านและเสริมกันกับเส้นแรงแม่เหล็กจากถาวรท าให้เกิดแรงผลักขึ้นที่
ขดลวด ท าให้ขดลวดเคลื่อนที่ได้ 
 

      
รูปที่ 3 แสดงทิศทางของกระแสและแรงผลักที่เกิดจากสนามแม่เหล็ก 

 

 
 

รูปที่ 4  แสดงแนวเส้นแรงของมอเตอร์ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
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        จากรูปจะเห็นว่า เมื่อจ่ายกระแสผ่านขั้วต่อที่เรียกว่า  “แปรงถ่าน (Brushes)” ไปยังวงแหวนพิเศษที่เรียกว่า        
“คอมมิเตเตอร์  (Commutator)”  ซึ่งต่อเข้ากับวงรอบตัวน า กระแสที่ไหลผ่านตัวน าจะท าให้เกิดเส้นแรงแม่เหล็กรอบตัวน า 
โดยด้านหนึ่งจะเกิดเป็นแรงผลักขึ้นส่วนอีกด้านจะเกิดแรงผลักตัวน าลงมาท าให้รอบตัวน ามีการหมุน โดยแรงที่เกิดจะแปรตาม
กระแสที่ไหลผ่าน (I) ความยาว (L) และความเข้มของสนามแม่เหล็กสเตเตอร์ (B) 

ในทางปฏิบัติจะเพ่ิมความยาวของลวดตัวน าซึ่งเป็นโรเตอร์โดยพันลวดรอบแกนโลหะซึ่งมักเรียกอีกชื่อหนึ่งว่า        
“อาร์เมเจอร์ (Armature)” เพ่ือเพ่ิมแรงบิด (Torque) ให้กับมอเตอร์ 

 
 

  
รูปที่ 5 อาร์เมเจอร์ (Armature) 

 
1.3.2  ส่วนประกอบของมอเตอร์ไฟฟ้า 
        มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงท่ีผลิตมาใช้งาน มีโครงสร้างและส่วนประกอบคล้ายกับเครื่องก าเนิดไฟฟ้ากระแสตรง มี
ส่วนประกอบที่ส าคัญเหมือนกัน มีรูปร่างลักษณะภายนอกคล้ายกัน แตกต่างกันตรงการน าไปใช้งาน โดยเครื่องก าเนิดไฟฟ้า
กระแสตรงจะท าให้เกิดไฟฟ้าในรูปของแรงดันไฟตรงออกมา ส่วนมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเมื่อจ่ายแรงดันไฟตรงให้มอเตอร์ 
ท าให้มอเตอร์หมุนเกิดพลังกลขึ้นมา มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีส่วนประกอบต่างๆ ดังนี้  
 

 
รูปที่ 6 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

 
o ขดลวดสนามแม่เหล็ก (Field Coil) คือขดลวดที่ถูกพันอยู่กับขั้วแม่เหล็กที่ยึดติดกับโครงมอเตอร์ ท าหน้าที่ก าเนิด

ขั้วแม่เหล็กขั้วเหนือ (N) และข้ัวใต้ (S) แทนแม่เหล็กถาวร ขดลวดที่ใช้เป็นขดลวดอาบน้ ายาฉนวน สนามแม่เหล็กจะ
เกิดข้ึนเมื่อจ่ายแรงดันไฟตรงให้มอเตอร์ 

o ขั้วแม่เหล็ก (Pole Pieces) คือแกนส าหรับรองรับขดลวดสนามแม่เหล็กถูกยึดติดกับโครงมอเตอร์ด้านใน 
ขั้วแม่เหล็กท ามาจากแผ่นเหล็กอ่อนบางๆ อัดซ้อนกัน  (Lamination Sheet Steel)  เพ่ือลดการเกิดกระแสไหลวน 
(Edy Current) ที่จะท าให้ความเข้าของสนามแม่เหล็กลดลง ขั้วแม่เหล็กท าหน้าที่ให้ก าเนิดขั้วสนามแม่เหล็กมีความ
เข้มสูงสุด แทนข้ัวสนามแม่เหล็กถาวร ผิวด้านหน้าของขั้วแม่เหล็กท าให้โค้งรับกับอาร์เมเจอร์พอดี  
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o โครงมอเตอร์ (Motor Frame) คือส่วนเปลือกหุ้มภายนอกของมอเตอร์ และยึดส่วนอยู่กับที่ (Stator) ของมอเตอร์

ไว้ภายในร่วมกับฝาปิดหัวท้ายของมอเตอร์ โครงมอเตอร์ท าหน้าที่เป็นทางเดินของเส้นแรงแม่เหล็กระหว่าง
ขั้วแม่เหล็กให้ เกิดสนามแม่เหล็กครบวงจร 

o อาร์เมเจอร์ (Armature) คือส่วนเคลื่อนที่ (Rotor) ถูกยึดติดกับเพลา (Shaft) และรองรับการหมุนด้วยที่รองรับการ
หมุน (Bearing) ตัวอาร์เมเจอร์ท าจากเหล็กแผ่นบางๆ อัดซ้อนกัน ถูกเซาะร่องออกเป็นส่วนๆ เพ่ือไว้พันขดลวดอาร์
เมเจอร์ (Armature Winding) ขดลวดอาร์เมเจอร์เป็นขดลวดอาบน้ ายาฉนวน ร่องขดลวดอาร์เมเจอร์จะมีขดลวดพัน
อยู่และมีลิ่มไฟเบอร์อัดแน่นยึดขดลวดอาร์เมเจอร์ไว้ ปลายขดลวดอาร์เมเจอร์ต่อกับคอมมิวเตเตอร์ อาร์เมอเจอร์
ผลักดันของสนามแม่เหล็กทั้งสองท าให้อาร์เมเจอร์หมุนเคลื่อนที่    

o คอมมิวเตเตอร์ (Commutator) คือส่วนที่เคลื่อนที่อีกส่วนหนึ่ง ถูกยึดติดเข้ากับอาร์เมเจอร์และเพลาร่วมกัน คอม
มิวเตเตอร์ท าจากแท่งทองแดงแข็งประกอบเข้าด้วยกันเป็นรูปทรงกระบอก แต่ละแท่งทองแดงของคอมมิวเตเตอร์ถูก
แยกออกจากกันด้วยฉนวนไมก้า (Mica) อาร์เมเจอร ์คอมมิวเตเตอร์ท าหน้าที่เป็นขั้วรับ 

o แปรงถ่าน (Brush) คือตัวสัมผัสกับคอมมิวเตเตอร์ ท าเป็นแท่งสี่เหลี่ยมผลิตมาจากคาร์บอนหรือแกรไฟต์ผสม
ผงทองแดง เพ่ือให้แข็งและน าไฟฟ้าได้ดี มีสายตัวน าต่อร่วมกับแปรงถ่านเพ่ือไปรับแรงดันไฟตรงที่จ่ายเข้ามา แปรง
ถ่านท าหน้าที่รับแรงดันไฟตรงจกแหล่งจ่าย จ่ายผ่านไปให้คอมมิวเตเตอร์ 

 
 
 
 
 
              
 
 

รูปที่ 7  วงแหวนคอมมิวเตเตอร์และแปรงถ่าน 
 
 

 
 

รูปที่ 8  โครงสร้างและภาพจริงของอาเมเจอร์ 
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รูปที่ 9  ด้านหน้าและด้านหลังของมอเตอร์    
 
 

 
 

รูปที่ 10  สเตเตอร์และส่วนประกอบซึ่งเป็นแม่เหล็กถาวร 
 
 

 
 

รูปที่ 11  อาเมเจอร์และส่วนประกอบ 
 
 
  
 

 
 
 

รูปที่ 12  ส่วนฝาพลาสติกท่ีมีขั้วต่อไฟเชื่อมต่อกับแผ่นทองแดง 
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1.3.3  ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
         มอเตอร์กระแสตรง  (DC Motor) มีหลายประเภทโดยแบ่งตามลักษณะการวางต าแหน่งของขดลวดกับแกนของ
แม่เหล็กซึ่งแต่ละประเภทมีข้อดีข้อเสียต่างกัน  
1.3.3.1  แบบ Shunt Motor   เป็นแบบการวางต าแหน่งของขดลวดขนานกับแกนแม่เหล็กเป็นแบบที่สามารถปรับเส้นแรงได ้
           อย่างอิสระ นิยมใช้กับระบบควบคุมการเคลื่อนที่ต้องการแรงบิดสูง 
 

                                                
 

รูปที่ 13  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง แบบ Shunt Motor 
 
1.3.3.2  แบบ Series  Motor  เป็นแบบการวางต าแหน่งของขดลวดอนุกรมกับแกนแม่เหล็กเป็นแบบเส้นแรงแม่เหล็กเป็น 
            สัดส่วนกับกระแส เหมาะส าหรับใช้ในสภาวะเฉพาะ คือเมื่อต้องการแรงบิดสูงที่ความเร็วต่ า เช่นใช้ลากรถ 

 

                                         
รูปที่ 14  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง แบบ Series Motor 

 
1.3.3.3  แบบแม่เหล็กถาวร  เป็นมอเตอร์กระแสตรงที่ใช้การกระตุ้นฟิลด์ของมอเตอร์เป็นแบบนิยมใช้เพราะขนาดเล็กกว่า 
            เมื่อใช้แรงม้าเท่ากันเหมาะกับงานที่ต้องการแรงบิตของโหลด (Load) สูงๆ 
 

                                                
 

รูปที่ 15  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง แบบแม่เหล็กถาวร 
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   ข้อดีของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

o การควบคุมแรงบิดหรือความเร็วท าได้ดีมาก 
o มีผลการตอบสนองการเปลี่ยนแปลง  (Response) ได้รวดเร็ว 
o การปรับความเร็วสามารถท าได้ในช่วงกว้าง 

 
   ข้อเสียของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง คือ  

o  การบ ารุงรักษาสูงมากเนื่องจากมีส่วนสึกหรอของแปรงถ่าน 
o ราคาแพงมากเม่ือเทียบกับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับที่มีขนาดก าลังแรงม้าเท่ากัน  
o มีขนาดใหญ่กว่ามอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับที่ขนาดแรงม้าเท่ากัน  
o หาแหล่งจ่ายที่เป็นไฟกระแสตรงได้ยาก  
o ไม่สามารถน าไปใช้ในที่มีสารไวไฟได้ 
 

1.3.4  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ (Alternating Current Motor) 
         เป็นมอเตอร์ที่ต้องใช้กับไฟฟ้ากระแสสลับ โดยใช้หลักการดูดและผลักกันของแม่เหล็กถาวรกับแม่เหล็กไฟฟ้าจาก
ขดลวด ท าให้เกิดการหมุนของมอเตอร์ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับแบ่งออกเป็น 3 ชนิด ได้แก่  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 
1 เฟส,  มอเตอร์ไฟฟ้าสลับชนิด 2 เฟส และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 3 เฟส 
 

 
 

รูปที่ 16  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
 

1.3.4.1  สปลิทเฟสมอเตอร์ (Split-Phase Motor) 
                      มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสไฟฟ้าสลับชนิดเฟสเดียวแบบสปลิทเฟสมอเตอร์มีขนาดแรงม้าตั้งแต ่1/4 แรงม้า, 
           1/3 แรงม้า, 1/2 แรงม้าจะมีขนาดไม่เกิน 1 แรงม้า นิยมเรียกสปลิทเฟสมอเตอร์นี้ว่า “อินดักชั่นมอเตอร์ 
           (Induction - motor)”  มอเตอร์ชนิดนี้นิยมใช้งานมากในตู้เย็น เครื่องสูบน ้าขนาดเล็ก เครื่องซักผ้า เป็นต้น 
 

  
รูปที่ 17  สปลิทเฟสมอเตอร์ 
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หลักการท างานของสปลิทเฟสมอเตอร์ 

                       อาศัยหลักการเหนี่ยวน าทางแม่เหล็กไฟฟ้า โดยที่ขดรันและขดสตาร์ทวางท ามุมกัน 90 องศาทางไฟฟ้า 
           เพ่ือท าให้เกิดสนามแม่เหล็กหมุน (Rotating magnetic field) ไปเหนี่ยวน าให้เกิดกระแสไหลในขดลวดกรง 
           กระรอก (Squirrel-cage winding) กระแสส่วนนี้จะสร้างสนามแม่เหล็กขึ้นไปผลักกับสนามแม่เหล็กที่สเตเตอร์เกิด 
           เป็นแรงบิดที่โรเตอร์ให้หมุนไป เมื่อโรเตอร์หมุนด้วยความเร็ว 75 เปอร์เซ็นต์ของความเร็วสูงสุดสวิตช์แรงเหวี่ยงหนี 
           ศูนย์กลางจะตัดขดลวดสตาร์ทออก จากวงจรขดลวดสตาร์ทจะท างานเฉพาะตอนสตาร์ทเท่านั้น ส่วนขดรันจะท างาน 
           ตลอดตัง้แต่เริ่มเดินมอเตอร์จนหยุดหมุน เมื่อจะน ามอเตอร์ไปใช้งานต้องให้หมุนตัวเปล่าก่อนแล้วจึงจะต่อโหลด 
 

 
 

รูปที่ 18  วงจรการท างานของสลิปเฟสมอเตอร์ 
 
1.3.4.2  มอเตอร์คาปาซเิตอร์ (Capacitors  Motor) 

           มอเตอร์คาปาซิเตอร์เป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟสที่มีลักษณะคล้ายสปลิทเฟสมอเตอร์มาก ต่างกัน
ตรงที่มีตัวคาปาซิเตอร์เพ่ิมขึ้นมา ท าให้มอเตอร์มีคุณสมบัติพิเศษกว่าสปลิทเฟสมอเตอร์คือมีแรงบิดขณะสตาร์ทสูง 
ใช้กระแสขณะสตาร์ทน้อย มอเตอร์ชนิดนี้มีขนาดตั้งแต่ 1/20 แรงม้า ถึง 10 แรงม้า นิยมใช้กับ ปั๊มน ้า เครื่องอัดลม 
ตู้แช่ ตู้เย็น เป็นต้น  

 

 
 

  รูปที่ 19  คาปาซิสเตอร์มอเตอร์ 
 

           หลักการท างานของมอเตอร์คาปาซิเตอร์ 
           ลักษณะโครงสร้างทั่วไปของคาปาซิเตอร์มอเตอร์เหมือนกับสปลิทเฟสมอเตอร์ แต่วงจรขดลวดสตาร์ทพัน
ด้วยขดลวดใหญ่ขึ้นกว่าสปลิทเฟสมอเตอร์ และพันจ านวนรอบมากขึ้นกว่าขดลวดชุดรันแล้วต่อตัวคาปาซิเตอร์ 
ชนิดอิเล็กโทรไลต์อนุกรมเข้าในวงจรขดลวดสตาร์ท มีสวิตช์แรงเหวี่ยงหนีศูนย์กลางตัดตัวคาปาซิเตอร์และขดสตาร์ท
ออกจากวงจร  
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รูปที่ 20  วงจรการท างานของคาปาซิเตอร์มอเตอร์ 
 

1.3.4.3   ส่วนประกอบของสปลิทเฟสมอเตอร์และคาปาซิเตอร์มอเตอร์ 
              โครงสร้างของคาปาซิเตอร์มอเตอร์ มีส่วนประกอบส่วนใหญ่เหมือนกับแบบสปลิทเฟสมอเตอร์เกือบทุก 
     อย่าง แตกต่างกนที่สปลิทเฟสมอเตอร์ไม่มีตัวคาปาซิเตอร์ 

o โรเตอร์แบบกรงกระรอก  (Squirrel-Cage  rotor) 
 

 
 

      รูปที ่ 21  โรเตอร์แบบกรงกระรอก 
 

o สเตเตอร์  (Stator)  ประกอบด้วยขดลวดชุดสตาร์ทและชุดรัน    
o เฟรม (Frame) เป็นโครงสร้างภายนอกที่มองเห็นเป็นตัวมอเตอร์ ท าหน้าที่เป็นเส้นทางเดินของสนามแรง 

แม่เหล็ก และเป็นที่ยึดส่วนต่างๆ และมีขดลวดชุดสตาร์ทและชุดรันประกอบอยู่ด้วย 
 
 

         
 

รูปที่ 22  สเตเตอร์และเฟรม 
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o ขดลวดเหนี่ยวน า (Winding  Inductor)  เป็นขดลวดที่พันอยู่บนโครงที่มีการท าเป็นร่องไว้ส าหรับใส่ขดลวด

เหนี่ยวน าเข้าไป  
 

  
รูปที่ 23  ขดลวดเหนี่ยวน า 

 
o ฝาปิดหัวท้าย  (Cap  on  the  Motor)  ประกอบด้วย ปลอกทองเหลือง (Bush) หรือตลับลูกปืน (Ball - 

bearing) ส าหรับรองรับเพลา 
 

        
รูปที่ 24  ฝาปิดหัวท้าย 

 
o คาปาซเิตอร์หรือคอนเดนเซอร์  (Capacitor or Condenser) ท าหน้าที่สตาร์ทมอเตอร์ขณะเริ่มหมุน 

 

       
   

รูปที่ 25  คาปาซเิตอร์หรือคอนเดนเซอร์ 
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1.3.4.4  รีพัลชั่นมอเตอร์ (Repulsion Motor) 
 

  
รูปที่ 26  รีพัลชั่นมอเตอร์ 

 
หลักการท างานของรีพลัชั่นมอเตอร์ 
           มีอุปกรณ์แรงเหวี่ยงหนีศูนย์กลางท าหน้าที่กดวงแหวนตัวน า (Neck Lace) ให้ติดกับซี่คอมมิวเตเตอร์ 
เหมือนกับลัดวงจรคอมมิวเตเตอร์ การลัดซี่คอมมิวเตเตอร์นั้น เพ่ือให้ขณะที่มอเตอร์สตาร์ทไปแล้วที่ความเร็ว
ประมาณ 75% ของความเร็วพิกัดของมอเตอร์ อุปกรณ์แรงเหวี่ยงหนีศูนย์กลางจะท างานโดยกดวงแหวนตัวน าลัดซี่
คอมมิวเตเตอร์ ท าให้มอเตอร์หมุนรันไปแบบอินดักชั่น ขณะนี้โรเตอร์จะมีคุณสมบัติเหมือนโรเตอร์แบบกรงกระรอก 
รีพัลชั่นมอเตอร์บางชนิดจะมีตัวยกแปรงถ่านออกจากคอมมิวเตสเตอร์ ในขณะที่อุปกรณ์แรงเหวี่ยงหนีศูนย์กลาง
ท างานอีกด้วย 

 
1.3.4.5  ยูนิเวอร์แซลมอเตอร์ (universal motor) 

           เป็นมอเตอร์ขนาดเล็กมีขนาดก าลังไฟฟ้าตั้งแต่ 1/200 แรงม้า ถึง 1/30 แรงม้า น าไปใช้ได้กับแหล่งจ่าย
ไฟฟ้ากระแสตรง และใช้ได้กับแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 1 เฟส มอเตอร์ชนิดนี้มีคุณสมบัติที่โดดเด่น คือให้
แรงบิดเริ่มหมุนสูงน าไปปรับความเร็วได้ ปรับความเร็วได้ง่ายทั้งวงจรลดแรงดันและวงจรควบคุมอิเล็กทรอนิกส์  
นิยมน าไปใช้เป็นตัวขับเคร่ืองใช้ไฟฟ้าภายในบ้าน เช่น เคร่ืองบดและผสมอาหาร มีดโกนหนวดไฟฟ้า เครื่องนวด
ไฟฟ้า มอเตอร์จักรเย็บผ้า สว่านไฟฟ้า  เป็นต้น 
 

 
 

รูปที่ 27  ยูนิเวอร์แซลมอเตอร์ 
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           หลักการท างานของยูนิเวอร์แซลมอเตอร์ 

           ยูนิเวอร์แซลมอเตอร์นั้น ขดลวดอาร์เมเจอร์และขดลวดสนามแม่เหล็กจะต่ออนุกรมกัน เมื่อจ่ายไฟฟ้าเข้าจะ
เกิดข้ัวแม่เหล็กข้ึนที่ตัวอาร์เมเจอร์และที่ข้ัวสนามแม่เหล็ก เกิดเป็นแรงผลักกันท าให้มอเตอร์หมุนไปได ้
 

  
รูปที่ 28  วงจรการท างานของยูนิเวอร์แซลมอสเตอร์ 

 
1.3.4.6  ส่วนประกอบของรีพัสชั่นมอเตอร์และยูนิเวอร์เชลมอเตอร์ 
                      รีพัสชั่นมอเตอร์และยูนิเวอร์เชลมอเตอร์มีส่วนประกอบคล้ายๆ กับมอเตอร์ชนิดอื่นๆ แต่มสี่วนประกอบตัว 
            อ่ืนเพ่ิมเข้ามา 

o แปรงถ่านและซองแปรงถ่าน  แปรงถ่านท าจากแท่งคาร์บอนมีสองชิ้นต่อด้วยสายตัวน าถึงกันวางอยู่บนซอง
แปรงถ่านและมีสปริงกดเหมือนกับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (ส าหรับรีพัลชั่นมอเตอร์) 
 

       
รูปที่ 29  แปรงถ่านและซองแปรงถ่าน   

 
o ขั้วสนามแม่เหล็ก  (Field Pole) จะมี 2 ขั้ว โดยท าจากแกนเหล็กบาง ๆ อัดซ้อนกัน (Laminated 

Core)  (ส าหรับยูนิเวอร์แซลมอเตอร์) 
 

  
รูปที่ 30  ขั้วสนามแม่เหล็ก   
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1.3.4.7  มอเตอร์เซดเดดโพล (Shaded Pole Motor)  
                      ใช้ในเครื่องใช้ไฟฟ้าขนาดเล็ก เช่น พัดลมขนาดเล็ก เครื่องเล่นจานเสียง เครื่องเล่นเทปต่างๆ เป็นต้น 
 

           
 

รูปที่ 32  มอเตอร์เซดเดดโพล  
 

           หลักการท างานของมอเตอร์เชดเดดโพล  
มีขดลวดช่วยหมุนคือลวดทองแดงเส้นใหญ่ที่พันอยู่กับขั้วสนามแม่เหล็กเรียกว่า “ขดลวดเชดเดด (Shaded 

Coil)” หรือขดลวดช่วยหมุน (Auxilliary  Winding) เมื่อจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับเข้าขดลวดสเตเตอร์ของมอเตอร์ จะ
เกิดเส้นแรงแม่เหล็กเคลื่อนที่ผ่านโรเตอร์ของมอเตอร์และมีสนามแม่เหล็กส่วนหนึ่งที่ผ่าน ขดลวดเชดเดดโพล ท าให้
เกิดแรงแม่เหล็กบิดเบี้ยวไป การบิดเบี้ยวไปนี้ ท าให้เกิดแรงบิดหมุนขนาดเล็ก ๆ 

 

  
รูปที่ 33  หลักการท างานของมอเตอร์เซดเดดโพล 

 
ส่วนประกอบของมอเตอร์เชดเดดโพล 

o ขดลวดสนามแม่เหล็กจะพันอยู่รอบๆ แกนของตัวสเตเตอร์ 
o โรสเตอร์ (ตัวหมุน) มีลักษณะเป็นโรเตอร์แบบกรงกระรอก 
o สเตเตอร์เป็นแผ่นเหล็กบางวางอัดซ้อนกัน บริเวณข้ัวสนามแม่เหล็กแต่ละด้านแบ่งเป็น 2 ส่วน ส่วนที่เล็กกว่า

จะมีวงแหวนทองแดงพันอยู่รอบๆ 
o วงแหวนทองแดง (Shaded Coil) 
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2  การค านวณค่าพารามิเตอร์ของมอเตอร์ไฟฟ้า 
2.1  การอ่านค่าแผ่นป้ายของมอเตอร์ 
 

       
รูปที่ 39 แผ่นป้ายของมอเตอร์ 

 
รายละเอียดข้อมูลที่ระบุบนแผ่นป้ายมอเตอร์แบ่งเป็นข้อมูล 2 กลุ่ม คือ กลุ่มข้อมูลทางด้านไฟฟ้า  (Electrical)  และ
กลุ่มข้อมูลทางกลหรือทางกายภาพ (Mechanical  or Physical)  สามารถอธิบายได้ดังนี้ 

o ชื่อบริษัทผู้สร้าง  ให้ไว้ส าหรับท าการติดต่อกับผู้ผลิตในการขอรับทราบข้อมูลต่างๆ 
o สัญลักษณ์บอกรุ่นของมอเตอร์  สัญลักษณ์เหล่านี้ขึ้นอยู่กับบริษัทผู้สร้างเองเพ่ือใช้แยกชนิดของมอเตอร์ 

ต่าง ๆ ของบริษัท 
o ชนิดของมอเตอร์  โดยปกติผู้ผลิตจะระบุให้ทราบว่าแผ่นป้ายนี้เป็นของมอเตอร์ชนิดใด 
o ก าลังมอเตอร์  แต่เดิมนั้นเพื่อเป็นการป้องกันการสับสนกันระหว่างมอเตอร์และเครื่องก าเนิดไฟฟ้า   

จึงระบขุนาดก าลังของมอเตอร์เป็นแรงม้า (H.P.)  เป็นวัตต์ หรือกิโลวัตต์ 
o จ านวนขั้วแม่เหล็ก  จากแผ่นป้ายมอเตอร์จากบริษัทผู้ผลิตของประเทศญี่ปุ่นเท่านั้นที่จะมีจ านวนขั้วแม่เหล็ก

บอกอยู่หากไม่ทราบสามารถหาได้ ดังนี้ 
 

120


fP
N

………………………………….……………………………..(1)       

 
P   คือ  จ านวนขั้วแม่เหล็กท่ีต้องการทราบ  (Poles) 
N  คือ  ความเร็วรอบของมอเตอร์ที่ระบุบนแผ่นป้าย  (R.P.M.) 
 f   คือ  ความถี่ของระบบไฟฟ้าที่ใช้  (Hz) 
 

o ระบบไฟฟ้าที่ใช้  เป็นระบบไฟฟ้าที่มอเตอร์จะต้องต่อเพ่ือรับก าลังไฟฟ้า เพ่ือเปลี่ยนให้เป็นพลังงานกล
ส่งออกมาที่เพลาหมุน 
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o ชนิดของฉนวน  ขดลวดที่ใช้ในมอเตอร์จะท ามาจากเส้นลวดทองแดงที่มีฉนวนวานิชเคลือบอยู่เป็นการ

ป้องกันมิให้เกิดการลัดวงจรในระหว่างรอบของขดลวดที่มีค่าแรงดันต่างกัน 
o แฟคเตอร์บริการ  เป็นค่าตัวเลขที่บอกค่าที่มอเตอร์สามารถท างานได้เกินก าลังจากที่ระบุไว้บนแผ่นป้ายได้

โดยที่มอเตอร์ไม่เป็นอันตราย 
o ขนาดของกรอบโครงหรือเฟรม (Frame)  เป็นการบอกรหัสที่เป็นตัวเลขล้วนๆ หรือตัวเลขปนตัวอักษร ใช้ใน

กรณีท่ีสถานที่ติดตั้งของมอเตอร์มีขีดจ ากัด 
o พิกัดของการใช้งาน  เป็นการบอกให้ทราบว่ามอเตอร์สามารถใช้งานที่ค่าก าลังเต็มที่ได้ตลอดเวลาหรือ

เฉพาะช่วงเวลาหนึ่งเท่านั้น       
o ความเร็วรอบ  เป็นค่าความเร็วรอบที่วัดได้ที่เพลาของมอเตอร์เมื่อถูใช้งานเต็มที่ แสดงค่าในหน่วยรอบต่อ

นาท ี(R.P.M) ความเร็วที่ระบุจะข้ึนอยู่กับชนิดของมอเตอร์ 
o พิกัดความถ่ี  เป็นค่าความถ่ีของระบบไฟฟ้าที่ท าให้มอเตอร์มีความเร็วรอบตามที่ก าหนดขณะรับโหลดที่ 

พิกัดก าลัง  
 
2.2  การค านวณหาค่าสลิปของมอเตอร์ 
             การค านวณโหลดของมอเตอร์โดยอาศัยค่าสลิปนี้จะท าได้เมื่อเราสามารถวัดค่าความเร็วรอบของมอเตอร์ได้ ทั้งนี้
ความเร็วที่เรียกว่าความเร็วซิงโครนัส จะขึ้นอยู่กับความถี่ของสัญญาณไฟฟ้าที่ป้อนให้มอเตอร์ และจ านวนขั้วแม่เหล็กของ
มอเตอร์ ยิ่งความถี่สูง มอเตอร์จะยิ่งหมุนเร็ว แต่ถ้ามอเตอร์มีขั้วแม่เหล็กมากมอเตอร์ตัวนั้นจะหมุนช้า  เป็นความเร็วรอบของ
มอเตอร์ที่มีข้ัวแม่เหล็กจ านวนต่าง ๆ กัน จะสามารถหาค่าได้  ดังนี้ 

 

                                                   

120
 s

fn rpm
p

………………………………….………………………..(2) 

 
                         sn  =  ความเร็วชิงโครนัส  (รอบ/นาที  หรือ  rpm) 
                          f   =  ความถี่ของระบบไฟฟ้า  (ไซเกิล/วินาที  หรือ  Hz) 
                          p  =  จ านวนขั้วแม่เหล็ก  (ขั้ว  หรือ  Poles) 

 
 การหาค่าความเร็วโรเตอร์ที่ค่าสลิปใดๆ หาได้จากสูตร 
 

                      (1 ) 120( )(1 )      r s
fn n s s rpm
p

…………………….…………………..(3) 

              
            การหาค่าสลิป (เปอร์ยูนิต)  หาได้จากสูตร 
 

                                          % 100% 
 s r

s

n nS x
n ………………………………….………………………..(4) 
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การค านวณหาแรงเคลื่อนไฟฟ้าเหนี่ยวน าและความถ่ีของกระแสเหนี่ยวน าในโรเตอร์สามารถหาได้ดังนี้ 
 

                                                  
r BRE SXE ………………………….……………….………………………..(5) 

 
 r

r p
s

Zf V x
Z

………………………………………….………………………..(6) 

 

        rf Sf ……………………………..……………….………………………..(7) 
 

rE   =  แรงเคลื่อนไฟฟ้าเหนี่ยวน าที่เกิดขึ้นในโรสเตอร์ 
BRE  =  แรงเคลื่อนไฟฟ้าเหนี่ยวน าต่อเฟสที่ป้อนให้กับสเตสเตอร์ 
pV    =  แรงดันไฟฟ้าต่อเฟสทีป้อนให้กับสเตสเตอร์ 

rf    =  ความถี่ท่ีเกิดข้ึนในโรสเตอร์ 
rZ   =  จ านวนรอบขดลวดหรือตัวน าที่ต่ออนุกรมกันต่อเฟสของโรสเตอร์ 
sZ    =  จ านวนรอบขดลวดหรือตัวน าที่ต่ออนุกรมกันต่อเฟสของสเตอร์ 

    
         การค านวณหาค่าแรงบิดของมอเตอร์  (Ts)  
 

                                      . .
0.001376

  
s
H PT N m

rpm
…………….……………….………………………..(8) 

 
         การค านวณหาค่าประสิทธิภาพของมอเตอร์ 
 

                                                                  in

out

P
P

………………………….………………….………………………..(9) 

 
         การหาค่าท่ีกระแสเริ่มหมุนของมอเตอร์ 
 

           
s

a

VI
R ………………………….…….………….………………………..(10) 

 
aR   =  ความต้านทานของอาเมเจอร์ 
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ตัวอย่างท่ี  1 :  มอเตอร์เหนี่ยวน าชนิดโรเตอร์พันขดลวด  (Wound  rotor  induction  motor)  มีข้ัวแม่เหล็ก  4  ขั้ว 
                    ท างานจากแรงดันไฟฟ้าที่ป้อนให้ด้วยความถี่  50  Hz , 3/380 V  เมื่อตัวน าจ านวนพบว่าโรเตอร์มีค่า   
                    40  เปอร์เซ็นต์  ของตัวน าบนสเตเตอร์  วัดความเร็วรอบขณะนั้นได้  1440  rpm.  ให้ค านวณหา 

ก.)  ความเร็วชิงโคนัส  ( sn ) 
ข.) เปอร์เซ็นต์  สลิป  (%s) 
ค.) แรงเคลื่อนไฟฟ้าเหนี่ยวน าขณะโรเตอร์ที่อยู่กับที่  ( BRE )   
ง.) แรงเคลื่อนที่ไฟฟ้าเหนี่ยวน าขณะที่โรเตอร์หมุน  ( rE ) 
จ.) ความถี่โรเตอร์  ( rf ) 

                     วิธีท า    
ก.)     120 50 1500

4s
Xn rpm   

ข.)     1500 1400% 0.04 4%
1500

S 
    

ค.)     = 40%BRE   ของ  /stator phaseV  
                      0.4 380 152 /X V phase   

ง.)      0.04 152 6.08r BRE sE X V    
จ.)      0.04 50 2rf sf X Hz    
 

3  วงจรควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 
3.1  อุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 
           การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ คือ วิธีการควบคุมมอเตอร์ขั้นพ้ืนฐานนั้นก็คือ วงจรการควบคุมการเปิดปิด
มอเตอร์ และวงจรป้องกันมอเตอร์จากความเสียหายอาจจะเกิดขึ้นได้จากอุบัติเหตุ ซึ่งทั้งสองวงจรจะมีการติดตั้งอยู่เสมอ
ภายในวงจรควบคุมมอเตอร์ แต่บางครั้งการใช้งานยังมีวิธีการที่จะต้องพิจารณาเพิ่มขึ้นอีก เช่น การควบคุมมอเตอร์ให้สามารถ
กลับทางหมุนทิศทางไปมาได้ หรือควบคุมมอเตอร์ให้สามารถท างานได้ความเร็วรอบในระดับต่าง ๆ กัน   

o สวิตซ์ปุ่มกด (Push Button Switch) หมายถึง อุปกรณ์ที่มีหน้าสัมผัสอยู่ภายในการเปิดปิดหน้าสัมผัสได้ โดยใช้
มือกด 

  
รูปที่ 40 สวิตซ์แบบปุ่มกด  
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o ขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้า (Magnetic Contactor) เป็นอุปกรณ์ที่อาศัยหลักการท างานโดยอ านาจแม่เหล็กในการ

เปิดปิดหน้าสัมผัสในการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 
 

                
รูปที่ 41 แสดงขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้า  

 
o อุปกรณ์ป้องกันกระแสเกิน (Over Load Relay) อุปกรณ์ป้องกันกระแสเกิน เป็นอุปกรณ์ป้องกันมอเตอร์ท างาน

เกินก าลังหรือป้องกันมอเตอร์ไม่ให้เกิดความเสียหาย เมื่อกระแสไหลเกินพิกัดในมอเตอร์ 
 

  
รูปที่ 42 อุปกรณ์ป้องกันกระแสเกิน  

 
o อุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลา (Delay Timer) อุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลาเป็นอุปกรณ์ที่สามารถใช้ตั้งเวลาความคุมการ

ท างานของสวิตซ์ให้เปิดหรือปิดได้ตามที่ต้องการอุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลามีอยู่หลายชนิด เช่นอุปกรณ์ชนิดหน่วง
เวลาด้วยของเหลวหรือน้ ามันอุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลาด้วยลมอัด อุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลาด้วยวงจรอิเล็กทรอนิกส์  

 
รูปที่ 43 อุปกรณ์ชนิดหน่วงเวลา 
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o เซอร์กิตเบรกเกอร์ (Circuit Breakers) อุปกรณ์ป้องกันไฟฟ้าสามารถเปิดวงจรในขณะที่มีความผิดปกติเกิดขึ้น 

โดยที่ไม่ท าให้ตัวเองขาดหรือช ารุดเหมือนฟิวส์ เราต้องหาสาเหตุว่าใช้งานกระแสไฟฟ้ามาเกินกว่าที่ก าหนด
หรือไม่ เกิด    ไฟดูด, ไฟรั่ว, ไฟซ็อต, ไฟตก, ไฟเกินหรือไฟตก เกิดปัญหาที่จุดใด แล้วท าการแก้ไขในกรณี
ดังกล่าว หลังจากนั้นให้กดปุ่มรีเซ็ตให้วงจรท างานใหม่ได้  

 

  
รูปที่ 44 เซอร์กิตเบรกเกอร์ 

 
o ฟิวส์ (Fuse) อุปกรณ์ป้องกันโดยท าหน้าที่เหมือนตัวน าตัวหนึ่งในวงจรไฟฟ้า เมื่อเกิดกระแสเกินพิกัด (Overload 

Current) หรือกระแสลัดวงจร (Short Current Current) มีค่ามากกระแสฟิวส์ทนได้ (Fuse’s Current Rating) 
จะท าให้ฟิวส์ขาด (Blown Fuse) ท าให้วงจรขาดและกระแสไฟฟ้าไม่ไหลอีกต่อไป เพ่ือป้องกันความเสียหายที่
เกิดข้ึนกับอุปกรณ์และผู้ใช้งาน 

 

  
รูปที่ 45 ฟิวส์ 

   
3.2  สัญลักษณ์ที่ใช้ในงานควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 
              ในการเขียนแบบเพ่ือการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า ต้องเขียนสัญลักษณ์ที่ใช้แทนของจริงดังนั้นจึงต้องศึกษาสัญลักษณ์
และความหมายในการควบคุม 
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ตารางที่ 1 แสดงสัญลักษณ์ที่ใช้ควบคุมในงานมอเตอร์ 

 

 
 

135



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

136

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
หัวข้อที ่3 

 
3.3  ความหมายสัญลักษณ์อักษรก ากับวงจร 
 

ตารางที่ 2 แสดงความหมายสัญลักษณ์อักษรก ากับวงจร 
 

สัญลักษณ์ ความหมาย 
S สวิตซ์ปุ่มกด (Push Bottom) 
F1 ฟิวส์ป้องกันวงจรก าลัง (Power Fuse) 
F2 ฟิวส์ป้องกันวงจรควบคุม (Control Fuse) 
F3 ส่วนป้องกันมอเตอร์ไฟฟ้าท างานเกินก าลัง (Overload Relay) 
K แมคเนติคคอนแทคเตอร์ (Magnetic Contactor) 
T ตัวหน่วงเวลาการท างาน (Timer Relay) 
M มอเตอร์ 1 เฟส  (Single Phase Motor) 
U ความเร็วรอบช้าสุด จ านวนขั้วมากสุด 
V ความเร็วรอบปานกลาง จ านวนขั้วปานกลาง 
W ความเร็วรอบสูง จ านวนขั้วน้อยสุด 

          
3.4  วงจรควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 1 เฟส 
          วงจรในการควบคุมในการกลับทางหมุนมอเตอร์อยู่หลายแบบด้วยกันเช่นการกลับทางหมุนมอเตอร์ ได้ทันที่ที่ไม่ต้อง
หยุด การท างานของมอเตอร์และการการกลับทางหมุนมอเตอร์ แบบต้องหยุดการท างาน ของมอเตอร์ที่จะต้องศึกษาวงจร
และหลักการต่อไป การควบคุมการกลับทางหมุน มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟสมีการควบคุมหลายแบบแต่ในที่นี้เป็นการ
ใช้สวิตช์ปุ่มกดในการควบคุม ซึ่งการควบคุมมีวงจรก าลังที่ใช้ในการกลับทางหมุนและวงจรควบคุมตัวอย่างในการควบคุม นี้
เป็นการหยุดมอเตอร์ทุกครั้งก่อนกลับทางหมุน ที่เรียกว่าวงจร (Reversing affterstop) 
 
         ตัวอย่าง วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟส 

o วงจรก าลัง (Power Circuit) 

                                    

รูปที่ 46 รูปแสดงวงจรการกลับทางหมุน 
           มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟส 
           (วงจรก าลัง) 
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          หลักการของวงจรก าลังการกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟส   ส าหรับการท างานของวงจรก าลังนั้นเมื่อ 
คอนแทคเตอร์ K1 ท างานกระแสไฟฟ้าจะไหลจาก ไลน์ L1 เข้าขดรัน จากขั้ว U ไปยังขั้ว X แล้ว ครบวงจรที่ส่วนที่ขดสตาร์ท
กระแสไหล จากข้ัว V และข้ัว Y ครบวงจรที่ N เช่นกัน จะท าให้มอเตอร์หมุนขวา ในขณะที่คอนแทคเตอร์ K1 หยุดท างาน ให้
คอนแทคเตอร์ K2 ท างานจะมกระแสไฟฟ้าจะไหลผ่านขดรันเหมือนกับขั้นแรกคือขั้ว U กับขั้ว X ส่วนในขดสตาร์ท
กระแสไฟฟ้า จะไหลจากข้ัว Y ไปยังขั้ว V จะเห็นได้ว่าเป็นการสลับขั้วของขอสตาร์ทท าให้มอเตอร์กลับทิศทางการหมุน 
 

o วงจรควบคุม (Control Circuit) 

                                
 

o ขั้นตอนการท างาน 
1. กดสวิตช์ S2 คอนแทคเตอร์ K1 ท างานหมุนขวา  คอนแทคปกติปิดของ K1 ในแถว ที่ 3 ตัดวงจร ไม่มีกระแส

ไหลไปยังคอนแทคเตอร์ K2 คอนแทคเตอร์  K2 จะท างานได้ก็ต่อเมื่อคอนแทคเตอร์ K1 หยุด 
2. การเปลี่ยนทิศทางการหมุนของมอเตอร์จากหมุนขวาเป็นหมุนซ้าย   จะเปลี่ยนเลยไม่ได้ต้องท าการกดสวิตช์ S1 

ก่อน 
3. เมื่อท าการกด S1 คอนแทคเตอร์ K1 หยุดการท างาน จะให้มอเตอร์หมุนซ้ายท าการ กด S3 ให้คอนแทคเตอร์ 

K2  ท างานคอนแทคปกติปิด  ในแถวที่ 1 ตัดวงจรไม่มีกระแสไหลไปยังคอนแทคเตอร์ K2 จะให้คอนแทคเตอร์ 
K1  ท างานต้องให้หยุดคอนแทคเตอร์ K2 ก่อนแล้วท าตามขั้นตอนที่ 1 

4. ถ้าหากกดสวิตช์ S2 และ S3 พร้อมกัน ตัวคอนแทคเตอร์ตัวใดที่ได้รับกระแสก่อนจะท างานก่อน คอนแทคเตอร์
ทั้งสองไม่มีโอกาสท างานพร้อมกันได้เพราะมีคอนแทคช่วยสลับกันตัดเราเรียกว่า มี Interlock ซึ่งกันและกัน 

 

รูปที่ 47 รูปแสดงวงจรการกลับทางหมุน 
           มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 1 เฟส 
           (วงจรควบคุม) 
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4  พร็อกซิมิตี้เซ็นเซอร์ 
4.1  ประเภทและหลักการท างานของพร็อตซิมิตี้เซนเซอร์ (Proximity Sensor) 
             พร็อกซิมิตี้เซนเซอร์ (Proximity sensor) คือ เซนเซอร์กลุ่มที่สามารถท างานโดยไม่ต้องสัมผัสกับชิ้นงานหรือวัตถุ
ภายนอก โดยลักษณะของการท างานอาจจะส่งหรือรับพลังงานรูปแบบใดรูปแบบหนึ่งดังต่อไปนี้คือ สนามแม่เหล็ก 
สนามไฟฟ้า แสง เสียง และ สัญญาณลม ส่วนการน าเซนเซอร์ประเภทนี้ไปใช้งานนั้น ส่วนใหญ่จะใช้กับงานตรวจจับ ต าแหน่ง 
ระดับ ขนาด และรูปร่าง 
 
4.1.1  ประเภทของพร็อตซิมิตี้เซ็นเซอร์ 
             พร็อตซิมิตี้เซ็นเซอร์แบ่งออกเป็น 5 ประเภท ได้แก่ 
             4.1.1.1  เซ็นเซอร์แบบเหนี่ยวน า (Inductive Sensor) 
             4.1.1.2  เซ็นเซอร์แบบแสง  (Optical Sensor) 
             4.1.1.3  เซ็นเซอร์แบบเก็บประจุ  (Capacitor Sensor) 
             4.1.1.4  เซ็นเซอร์แมกเนติก  (Magnetic Sensor) 
             4.1.1.5  เซ็นเซอร์นิวเมติก  (Pneumatic Sensor) 
 
4.1.1.1  เซ็นเซอร์แบบเหนี่ยวน า (Inductive Sensor) 
              เซนเซอร์แบบเหนี่ยวน า เป็นเซนเซอร์ที่ใช้ในการตรวจจับชิ้นงานที่เป็นโลหะเท่านั้น เซนเซอร์แบบนี้มีส่วนประกอบ
หลักที่ส าคัญคือ ขดลวด (coil) วงจรก าเนิดความถี่ (oscillator) วงจรกระตุ้นให้ท างาน (trigger circuit) และอุปกรณ์ตัดต่อ
ด้านเอาต์พุต (output switching device) 
 

 
 

รูปที่ 48 เซนเซอร์แบบเหนี่ยวน า 
 

 
 

  
รูปที่ 49 ส่วนประกอบหลักของเซนเซอร์และสัญลักษณ์ของเซนเซอร์แบบเหนี่ยวน า 

138



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

139

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
หัวข้อที ่3 

 
             
              บริเวณส่วนหัวจะมีคลื่นสนามแม่เหล็กไฟฟ้าความถี่สูงออกจากชุดขดลวดซึ่งเป็นผลมาจากวงจรก าเนิดความถี่ที่
ป้อนให้ ในกรณีที่มีวัตถุเป็นโลหะเข้ามาในบริเวณที่มีสนามแม่เหล็ก จะท าให้ค่าความเหนี่ยวน าของขดลวดมีการเปลี่ยนแปลง 
ซึ่งการเปลี่ยนแปลงดังกล่าวจะถูกแยกแยะด้วยวงจรกระตุ้นว่าให้อุปกรณ์เอาต์พุตท างานหรือไม่ท างาน  (ตัวอย่างการใช้
เซ็นเซอร์แบบเหนี่ยวน าในวงจรนิวเมติก) 
 

 
 

รูปที่ 50 เซ็นเซอร์แบบเหนี่ยวน าในวงจรนิวเมติก 
 
4.1.1.2  เซ็นเซอร์แบบแสง (Optical Sensor) 
              เซ็นเซอร์แบบนี้จะใช้แสงอินฟาเรดในการตรวจจับวัตถุ โดยจะใช้  LED เป็นตัวก าเนิดและส่งคลื่นแสง และ
ใช้ Photo Diode หรือ Photo Transistor เป็นตัวรับแสง โครงสร้างหลักและหลักการท างานพ้ืนฐานของเซ็นเซอร์ชนิดใช้
แสงประกอบด้วยส่วนส าคัญหลักอยู่ 2 ส่วนด้วยกัน คือ ตัวส่งสัญญาณ (Emitter) และตัวรับสัญญาณ (Reciever) ซึ่งทั้งนี้
อาจจะรวมอยู่ในตัวเดียวกันหรือแยกกันอยู่คนละที่ก็ได้ 
 
 

 
 

รูปที่ 51 เซ็นเซอร์แบบแสง 
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รูปที่ 52 ส่วนประกอบหลักของเซนเซอร์และสัญลักษณ์ของเซนเซอร์แบบแสง 

 
              เซนเซอร์แบบแสงเป็นเซนเซอร์ที่นิยมใช้ในเครื่องพิมพ์ทุกระบบ เช่น ด็อตแมทริกซ์, อ้ิงค์เจ็ท และเลเซอร์ ซึ่งจะมี
ข้อดีชดเชยข้อเสียของเซนเซอร์แบบหน้าสัมผัส กล่าวคือจะไม่เกิดอาการ Bad Contact    เซนเซอร์แสงจะมีอุปกรณ์ 2 ตัวคือ 
                1.  ตัวส่งแสง จะใช้ LED. (Light Emitting Diode) ซึ่งเป็นไดโอดเปล่งแสงประเภทหนึ่งแต่จะมองไม่เห็น 
                     ดัวยตาเปล่า 
                2.   ตัวรับแสง จะใช้ Photo Transistor  ซึ่งจะท างานเป็น สวิทช์ ปิด/เปิด กล่าวคือ ถ้าได้รับแสงจากไดโอด  

สวิทช์ = ปิด ,และในทางตรงกันข้ามถ้า Photo ไม่ได้รับแสง (ถูกบังแสง) สวิทช์ = เปิด  อีกนัยหนึ่งเสมือน
ว่า Photo Transistor เป็น สวิทช์ อิเล็กทรอนิกส์ จึ่งไม่เกิดหน้าสัมผัสสกปรก หรือ Bad Contact  แต่จะมี
ข้อเสียคือ ฝุ่นละอองบังที่หน้าเลนส์แทน ท าให้มีปัญหาในการท างานของเครื่องพิมพ์ได้ 

              การท างานของเซนเซอร์แบบแสง โดยปกติจะต้องมีตัวกระท าให้เกิดการปิดเปิดแสงเช่นถ้าเป็นเซนเซอร์กะดาษจะ
มีกระเดื่องปิดเปิดแสง หรือ ถ้าเป็นเซนเซอร์ โฮมโปซิชั่น (Home Position Sensor) จะมีครีบอยู่ใต้ฐานหัวพิมพ์ เพ่ือเป็นปิด
เปิดแสง ในการตรวจสอบการเคลื่อนที่ของหัวพิมพ์ ดังนั้น ในจังหวะปิด หรือ เปิด แสง ให้ผ่านไปทาง photo นี้ ในวงจร
ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่เมนบอร์ด จะตีความหมายเป็นสัญญาณไฟฟ้าตามหลักโลจิกในทางดิจดตอล Hi, Lo (High = สูง = Hi 
= H = 5 โวลท์), (Low = ต่ า = Lo = L = 0 โวลท์) สรุปตามวงจรด้านล่าง ถ้าบังแสง photo = สวิทช์เปิด กระแสง i2 จึง
ไหลผ่านไปยังขาเกทอะเรย์ได้ลอจิก H หรือ 5 โวลท์ 
 

 
 

รูปที่ 53 กรณีที่แสงไม่ผ่านไปยัง Photo  
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และในกรณีที่แสงผ่านไปยัง Photo ได้ = สวิทช์ ปิด กระแส i2 จะไหลผ่านตัวมันลงกราวด์ ท าให้ขาเกทอะเรย์ได้ลอจิก L 
หรือ 0 โวลท์ ดังแสดงตามรูปวงจรด้านล่าง 
 

  
รูปที่ 54 กรณีที่แสงผ่านไปยัง Photo ได้ 

 
4.1.1.3  เซ็นเซอร์แบบเก็บประจุ  (Capacitor Sensor) 
              เซนเซอร์แบบเก็บประจุ เป็นเซนเซอร์ท่ีสามารถใช้ในการตรวจจับชิ้นงานได้ทั้งที่เป็นโลหะและอโลหะ เซนเซอร์
แบบนี้มีส่วนประกอบหลักคล้ายกับเซนเซอร์แบบเหนี่ยวน า แต่จะมีส่วนที่แตกต่างกันเฉพาะบริเวณส่วนหัวหรือส่วนที่ใช้ในการ
ตรวจจับเท่านั้น คือเซนเซอร์แบบเก็บประจุจะใช้แผ่นเพลต (plate) แทนชุดขดลวด 
 

  
รูปที่ 55 เซ็นเซอร์แบบเก็บประจุ   

 

       
 

 
 

รูปที่ 56 ส่วนประกอบหลักของเซนเซอร์และสัญลักษณ์ของเซนเซอร์แบบตัวเก็บประจุ 
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              Capacitive switch จะมีวงจรก าเนิดสัญญาณความถี่สูง(Oscillator)แต่ในกรณีปกติบริเวณหน้าของหัวตรวจจับ
จะเป็นเพียงแผ่ Plate ของตัวเก็บประจุ (Capacitor) ส่วนอีกแผ่นหนึ่งจะเป็นกราวด์ (Ground) เมื่อวัตถุเป้าหมายเข้ามาใน
บริเวณตรวจจับค่าของ Capacitance จะมีค่าสูงขึ้นวงจรจะเริ่ม Oscillate ด้วยระบบของ Capacitive Proximity Switch 
การก าเนิดสัญญาณความถี่สูง (Oscillator) จะเกิดขึ้นเมื่อวัตถุเป้าหมาย ปรากฏอยู่ท างานตรงข้ามกับแบบ (Inductive 
Proximity Switch ) 
 

     
รูปที่ 57 การท างานของเซ็นเซอร์แบบเก็บประจุ   

 
4.1.1.4  แม็กแนติกเซนเซอร์  (Magnetic Sensor) 
              แม็กเนติกเซนเซอร์ที่มีลักษณะเป็นแบบหน้าสัมผัส ซึ่งโดยปกติทั่วไปแล้ว จะเป็นหน้าสัมผัสแบบปกติเปิด 
(Normally Open : NO) สวิตซ์นี้จะท างานโดยอาศัยสนามแม่เหล็ก ซึ่งอาจจะเห็นแม่เหล็กถาวร หรือแม่เหล็กไฟฟ้าก็ได้ แผ่น
หน้าสัมผัสจะท ามาจากสารที่มีผลต่อสนามแม่เหล็ก (ferromagnetic) และติดตั้งอยู่ภายในกระเปาะแก้วเล็กๆที่มีการเติมก๊าซ
เฉื่อย เพื่อท าให้การตัดต่อการส่งกระแสไฟฟ้าได้เร็วยิ่งขึ้น 
 

  
รูปที่ 58 แม็กแนติกเซนเซอร์   
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รูปที่ 59 การท างานของแม็กแนติกเซนเซอร์ 

 
              แม็กแนติกเซนเซอร์  คือสวิตซ์ที่ควบคุมการท างานโดยใช้แม่เหล็ก ในการใช้งาน จะยึดรีดสวิตซ์ไว้ที่ตัวกระบอกสูบ
ดังรูป โดยตัวกระบอกสูบต้องท าจากอลูมิเนียม ลูกสูบต้องมีคุณสมบัติเป็นแม่เหล็กถาวร ซึ่งการใช้รีดสวิตซ์มีความสะดวกใน
เรื่องของการติดตั้งที่ง่ายกว่าลิมิตสวิตซ์ทั่วไป การท างาน เมื่อลูกสูบเคลื่อนที่เข้าสุด อ านาจแม่เหล็กที่ตัวลูกสูบจะไปดึงดูดให้
หน้าคอนแทคของรีดสวิตซ์ต่อกัน ซึ่งปกติหน้าคอนแทคจะเป็นหน้าคอนแทคปกติเปิด เมือลูกสูบเคลื่อนที่มาตรงกับต าแหน่ง
ของรีดสวิตซ์ รีดสวิตซ์ก็จะปิดวงจร และเมื่อลูกสูบเคลื่อนที่ออกไปตรงกับต าแหน่งของรีดสวิตซ์ตัวนอก อ านาจแม่เหล็กของ
ลูกสูบก็จะดึงดูดให้รีดสวิตซ์ปิดวงจรเช่นกัน 
 

       
รูปที่ 60 การท างานของแม็กแนติกเซนเซอร์   

 
4.1.1.5  เซ็นเซอร์นิวเมติก (Pneumatic Sensor) 
              ส าหรับงานอุตสาหกรรมบางประเภท หรือ บริเวณพ้ืนที่บางพ้ืนที่ เช่น พ้ืนที่เกี่ยวข้องกับสารประเภทไวไฟ พ้ืนที่ที่
มีผลต่อสนามแม่เหล็ก สนามไฟฟ้า แสง สี เสียง หรือมีฝุ่นผง การใช้เซ็นเซอร์ที่ต้องท างานโดยอาศัยทางสัญญาณไฟฟ้า
ดังกล่าวมาข้างต้น คงไม่ใช่ทางออกที่ดี และปลอดภัยอย่างแน่นอน จากปัจจัยดังกล่าวจึง ได้มีการน าเอาเซ็นเซอร์ลมหรือ    
นิวเมติกเซ็นเซอร์ มาใช้ในการตรวจจับและท างาน ในบริเวณพ้ืนที่ดังกล่าว    
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รูปที่ 61 เซ็นเซอร์นิวเมติก 
 

              เซนเซอร์ประเภทนี้ท างานโดยอาศัยความดันลมที่มีใช้อยู่ในโรงงานอุตสาหกรรม ซึ่งความดันลมที่ใช้จะมีค่าที่ต่ า 
คือ อยู่ในช่วงไม่เกิน 1 บาร์ เหตุที่ใช้ความดันลมต่ าก็เนื่องมาจากเซนเซอร์แบบนี้จะท างานในรูปแบบการไหลของลมเป็นแบบ
ราบเรียบ (Laminar Flow)  
 

 
 

รูปที่ 62 หลักการท างานของนิวเมติกเซ็นเซอร์ 
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จงท าเครื่องหมาย (X) กากบาทค าตอบข้อที่ถูกต้องที่สุด 
 

1.  ค ากล่าวใด ไม่ใช ่ค ากล่าวถึงคุณลักษณะของแม่เหล็ก 
ก. ใช้ท าเข็มทิศช่วยน าทาง 
ข. สามารถดูดโลหะได้ทุกชนิด 
ค. มีข้ัวแม่เหล็กเกิดข้ึน  2  ขั้วคือ ขั้ว  N  และขั้ว  S 
ง. มีความเข้มของสนามแม่เหล็กเกิดมากท่ีปลายทั้ง  2  ด้าน 

 
2. คุณสมบัติของแม่เหล็กข้อใดกล่าวถูกต้อง 

ก. เส้นแรงแม่เหล็กเคลื่อนที่จากขั้ว  N  ไปหาขั้ว  S 
ข. ขั้ว  N  แม่เหล็กชี้ไปขั้ว  S  สนามแม่เหล็กโลก 
ค. ขั้วแม่เหล็กเหมือนกันผลักกัน 
ง. ถูกทุกข้อ 

 
3. เออร์สเตดสรุปผลการทดลองป้อนกระแสเข้าไปในเส้นลวดตัวน าได้อย่างไร 

ก. เกิดแรงดันตกคร่อมเส้นลวดตัวน า 
ข. เกิดกระแสชักน าข้ึนมาในเส้นลวดตัวน า 
ค. เกิดเส้นแรงแม่เหล็กขึ้นรอบเส้นลวดตัวน า 
ง. เกิดสนามแม่เหล็กขึ้นที่ปลายลวดตัวน าทั้งสอง 

 
4. อุปกรณ์ใดต่อไปนี้ ไม่ใช ้ในการควบคุมมอเตอร์ 

ก. คัทเอาท ์
ข. สวิตซ์ปุ่มกด 
ค. แมกเนติกคอนแทกเตอร์ 
ง. รีเลย์ควบคุม 

 
5. มอเตอร์เครื่องซักผ้าเป็นระบบใด 

ก. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ข. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
ค. มอเตอร์  3  เฟส 
ง. สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

 
6. ข้อใดไม่ใช่  AC  มอเตอร์ 

ก. AC  มอเตอร์  1  เฟส                 ค.  AC มอเตอร์ 3 เฟส 
ข. AC  มอเตอร์  2  เฟส                 ง.  AC  มอเตอร์ 4 เฟส 
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7. ข้อใดไม่มีอยู่บนแผ่นป้ายของมอเตอร์ 

ก. ราคาของมอเตอร์ 
ข.  ชนิดของมอเตอร์ 
ค. ก าลังของมอเตอร์ 
ง. ชนิดฉนวนของมอเตอร์ 

 
8. มอเตอร์ไฟฟ้า คือ อะไร 

ก. ตัวเปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานทางกล 
ข. อุปกรณ์ช่วยในการขับเคลื่อน 
ค. เครื่องกลไฟฟ้า 
ง. ถูกทุกข้อ 

 
9. มอเตอร์ไฟฟ้าจะเกิดการหมุนเคลื่อนที่เมื่อไร 

ก. สนามแม่เหล็กมีอ านาจแม่เหล็กมากกว่าอ านาจไฟฟ้า 
ข. เกิดสนามแม่เหล็กชุดเดียวเคลื่อนที่ผ่านขดลวดตัวน า 
ค. สนามแม่เหล็กท้ัง  2  ชุดมีข้ัวแม่เหล็กเหมือนกัน 
ง. สนามแม่เหล็กถาวรมีอ านาจสนามแม่เหล็กดึงดูดสนามแม่เหล็กไฟฟ้า 

 
10. การต่อแรงดันไฟฟ้าไปที่คอมมิวเตเตอร์จะผ่านอุปกรณ์ใด 

ก. ซี่คอมมิวเตเตอร์ 
ข. แปรงลวด 
ค. โรเตอร์ 
ง. แปรงถ่าน 

 
11. รีเลย์คืออะไร 

ก. อุปกรณ์ช่วยป้องกันไฟฟ้าลัดวงจร 
ข. สวิตซ์ที่ขณะท างานมีการหน่วงเวลา 
ค. อุปกรณ์ช่วยควบคุมการเปิดปิดวงจร 
ง. สวิตซ์ที่ควบคุมด้วยอ านาจแม่เหล็กไฟฟ้า 

 
12. หน้าสัมผัสสวิตซ์ชนิด  NO  หมายถึงอะไร 

ก. เป็นสวิตซ์หน้าสัมผัสที่ไม่ได้ใช้งาน              ค.  ขณะปกติยังไม่มีแรงดันจ่ายหน้าสัมผัสต่อกัน 
ข. ขณะมีแรงดันจ่ายหน้าสัมผัสแยกกัน            ง.  ขณะปกติยังไม่มีแรงดันจ่ายหน้าสัมผัสแยกกัน 
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13. แมกเนติกคอนแทกเตอร์ท าหน้าที่อะไร 

ก. เป็นสวิตซ์แม่เหล็ก 
ข. ควบคุมสวิตซ์ปุ่มกด 
ค. ป้องกันกระแสเกิน 
ง. ตัดวงจรเมื่อเกิดความร้อนที่คอยล์ 

 
14. รีเลย์ช่วยท าหน้าที่อะไร 

ก. ป้องกันกระแสไฟฟ้าเกิน 
ข. น ากระแสไฟฟ้ากระแสสูง 
ค. ใช้เป็นคอนแทกช่วยในวงจรควบคุม 
ง. ลดกระแสไฟฟ้า 

 
15. รีเลย์แบ่งเป็นชนิดใดบ้าง 

ก. รีเลย์ก าลังและรีเลย์ควบคุม 
ข. คอนแทกเตอร์และแมกเนติก 
ค. รีเลย์ก าลังและคอนแทกเตอร์ 
ง. รีเลย์ก าลังและแมกเนติก 

 
16. แมกเนติกคอนแทกเตอร์ทั่วไปจะติดตั้งจะประกอบด้วยรีเลย์ชนิดใด 

ก. หน่วงเวลา 
ข. ป้องกันกระแสไฟตก 
ค. ป้องกันกระแสไฟฟ้าเกิน 
ง. ป้องกันกระแสไฟตก 

 
17. รีเลย์จะท างานโดยอาศัยสนามแม่เหล็กเพ่ือควบคุมสิ่งใดต่อไปนี้ 

ก. แกนเหล็ก 
ข. หน้าสัมผัส 
ค. สปริง 
ง. ถูกทั้งข้อ ก. และ ข. 

 
18. รีเลย์ชนิดใดนิยมน ามาใช้ควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้าขนาดเล็ก 

ก. รีเลย์แมกเนติกคอนแทกเตอร์                  ค.  รีเลย์คอนแทกเตอร์ 
ข. รีเลย์ก าลัง                                         ง.  รีเลย์ควบคุม 
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19. ข้อใดไม่ใช่ส่วนประกอบของแมกเนติกคอนแทกเตอร์ 

ก. Coil 
ข. Mail  Contac 
ค. Put  Button 
ง. Fixed   Core 

 
20. ข้อใดกล่าวผิดเกี่ยวกับแมกเนติกคอนแทกเตอร์ 

ก. ให้ความปลอดภัยส าหรับผู้ควบคุมสูง 
ข. มีขนาดใหญ่กว่ามอเตอร์กระแสสลับ 
ค. ให้ความสะดวกในการควบคุม 
ง. ประหยัดเมื่อเทียบกับการควบคุมด้วยมือ  
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1. ก. 2. ง. 3. ค. 4. ก. 5. ข. 
6. ง. 7. ก. 8. ง. 9. ข. 10. ง. 

11. ค. 12. ง. 13. ก. 14. ค. 15. ก. 
16. ง. 17. ง. 18. ง. 19. ค. 20. ข. 
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หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 เวลา       6        ชม. 

วัตถุประสงค์  : 
1. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกสามารถออกแบบวงจรควบคุมมอเตอร์ได้อย่างถูกต้อง 
2. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกสามารถต่อวงจรควบคุมมอเตอร์โดยใช้รีเลย์ได้อย่างถูกต้อง 

 
 
 
วิธีการสอน  : 
                     สอนแบบสาธิต + ถามตอบ 
 
 
 อุปกรณ์ช่วยฝึก : 

1. รีเลย์ 24 VDC                             
2. สวิตซ์กดติด – กดดับ                     
3. สวิตซ์กดติด – ปล่อยดับ 
4. มัลติมิเตอร์ 
5. หลอดไฟ 24 VDC 
6. แหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง                              

 
 
การมอบหมายงาน  : 
                     หลังจากผ่านการทดสอบด้านทฤษฏีตามเกณฑ์ที่ก าหนดแล้วให้ท าใบงานปฏิบัติ 
 
 
การวัดและประเมินผล  : 
                       ต่อวงจรควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้าไดอ้ย่างถูกต้อง ตรงตามเงื่อนไขการออกแบบของวงจร 
 
 
หนังสืออ้างอิง  : 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ, ณรงค์  ชอนตะวัน 
การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า, ประสิทธิ์  พิทยพัฒน์ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 
1  รีเลย์ (relay)  
          รีเลย์ คือ อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ท าหน้าที่ ตัด - ต่อวงจร คล้ายกับสวิตซ์ โดยใช้หลักการหน้าสัมผัส และการที่จะให้
มันท างานก็ต้องจ่ายไฟให้มันตามที่ก าหนด เพราะเมื่อจ่ายไฟให้กับตัวรีเลย์ มันจะท าให้หน้าสัมผัสติดกัน กลายเป็นวงจรปิด 
และตรงข้ามทันทีที่ไม่ได้จ่ายไฟให้มัน มันก็จะกลายเป็นวงจรเปิด ไฟที่เราใช้ป้อนให้กับตัวรีเลย์ก็จะเป็นไฟที่มาจาก เพาเวอร์ฯ 
ของเครื่องเรา ดังนั้นทันทีที่เปิดเครื่อง ก็จะท าให้รีเลย์ท างาน 
 

                                    
                       รูปที่  1  รีเลย์ที่ใช้ในงาน                                           รูปที่  2  สัญลักษณ์ของรีเลย์ 
 
2  โครงสร้างของรีเลย์ 
          ภายในโครงสร้างของ รีเลย์ จะประกอบไปด้วยขดลวด 1 ชุด และ หน้าสัมผัส ซึ่งในหน้าสัมผัส 1 ชุด ซึ่งจะประกอบ
ไปด้วย หน้าสัมผัสแบบปกติปิด (Normally Close หรือ NC.) ซึ่งในสภาวะปกติ ขานี้จะต่ออยู่กับขาร่วม (C) และ หน้าสัมผัส
แบบปกติเปิด (Normally Open หรือ NO.) ขานี้จะต่อเข้ากับขาร่วม (C) เมื่อขดลวดมีแรงดันตกคร่อม หรือกระแสไหลผ่าน 
(ในปริมาณท่ีเพียงพอ) ใน รีเลย์ 1 ตัว อาจมีหน้าสัมผัสมากกว่า 1 ชุด ซึ่งข้ึนอยู่กับผู้ผลิต 
 

 
 

รูปที่  3  สัญลักษณ์ของรีเลย์แทนโครงสร้างของรีเลย์ 
 

  
รูปที่  4  รีเลย์ชนิดต่าง ๆ 

ขาร่วม ชุดขดลวด 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 
การแบ่งชนิดของรีเลย์ตามชนิดของการควบคุมที่ทางานด้วยไฟฟ้าสามารถแบ่งได้เป็น  2  ประเภท คือ  

2.1 รีเลย์ควบคุม (Control Relay) จะเป็นรีเลย์ที่มีขนาดเล็ก ใช้ก าลังไฟฟ้าต่ า ใช้ในวงจรควบคุมทั่วไปที่มีก าลังไฟฟ้า
ไม่มากนัก หรือเพ่ือการควบคุมรีเลย์หรือคอนแทกเตอร์ขนาดใหญ่ รีเลย์ควบคุมนิยมเรียกกันง่าย ๆ ว่า "รีเลย์" 
แสดงในรูปที่  4 

2.2 รีเลย์ก าลัง ( Power Relay) นิยมเรียกกันว่าคอนแทกเตอร์(Contactor or Magnetic Contactor) ซึ่งเป็นรีเลย์ที่
มีขนาดใหญ่กว่ารีเลย์ควบคุม นิยมใช้งานกับก าลังไฟฟ้าสูงดังแสดงในรูปที่ 10-5 ส่วนใหญ่ใช้ในการควบคุมไฟฟ้า
ก าลังที่มีขนาดใหญ ่เช่นการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟส เป็นต้น 

 

  
                                             รูปที่ 5  คอนแทกเตอร์แบบต่าง ๆ 
 

3  หลักการท างานของรีเลย์ 
          เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านขดลวด จะท าให้ขดลวดเกิดสนามแม่เหล็กไปดึงแผ่นหน้าสัมผัสให้ลงมาแตะหน้าสัมผัสอีก
อันท าให้มีกระแสไหลผ่านหน้าสัมผัสไปได้ (แสดงดังรูปด้านล่าง) ในการทดลอง Multisim 
 

         
                        รูปที่ 6  ขา C จะต่อกับ NC                                   รูปที่ 7  ขา C จะต่อกับ NO 
 

เมื่อจ่ายไฟฟ้าที่ขาจ่ายไฟฟ้าให้คอยล์ไฟฟ้าของรีเลย์และต่อแบบ NC จะท าให้ไฟฟ้าติดอยู่ตลอดเวลาแต่เมื่อกดสวิตช์
ไฟฟ้าไฟจะดับใน  กรณีที่ปกติปิด 

ในกรณีปกติเปิด  เมื่อจ่ายไฟฟ้าที่ขาจ่ายไฟฟ้าให้คอยล์ไฟฟ้าของรีเลย์และต่อแบบ NO จะท าให้ไฟฟ้าดับอยู่
ตลอดเวลาแต่เมื่อกดสวิตช์ไฟฟ้าไฟจะติด    
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 

                        
         รูปที่ 8  ขณะที่ไม่จ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับขดลวด                 รูปที่ 9  ขณะที่จ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับขดลวด 
 
           จะเห็นว่ารีเลย์ท างานโดยอาศัยสนามแม่เหล็ก  ดังนั้นการใช้งานรีเลย์จะเกิดผลกระทบจากอ านาจแม่เหล็กรีเลย์  
เสียงการสัมผัสและหน้าสัมผัส และอ่ืนในขณะที่รีเลย์เป็นอุปกรณ์ที่มีความเร็วในการท างานต่ า  เช่นรีเลย์ชนิดแรงดันต่ าที่ที่
กระตุ้นขดลวดไม่เกิน  24  V  จะใช้เวลาในการท างานประมาณ  10-50  ms  และรีเลย์ขนาดใหญ่ที่ใช้ควบคุมมอเตอร์ใน
โรงงานอุตสาหกรรม อาจจะใช้เวลาในการท างานประมาณ  100  ms  เป็นต้น 
 
4  โครงสร้างของแมกเนติกคอนเทกเตอร์  (Magnetic  Contactor) 

แมกเนติกคอนเทกเตอร์  เป็นอุปกรณ์ที่อาศัยการท างานโดยอ านาจแม่เหล็กในการเปิด – ปิด หน้าสัมผัสในการ
ควบคุมวงจรมอเตอร์หรือเรียกว่าสวิตซ์แม่เหล็ก  (Magnetic  Switch)  หรือคอนแทกเตอร์ (Contactor)  ก็ได้ 

 

  
รูปที่ 10  แมกเนติกคอนเทกเตอร์ 

 
ข้อดีของแมกเนติกคอนเทกเตอร์  เมื่อเปรียบเทียบกับสวิตซ์อ่ืน 

o ให้ความปลอดภัยส าหรับผู้ควบคุมสูง   
o ให้ความสะดวกในการควบคุม 
o ประหยัดเมื่อเทียบกับการควบคุมด้วยมือ 
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สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 
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รูปที่ 11  แมกเนติกคอนเเทกเตอร์ชนิดต่าง ๆ 

 
แมคเนติกคอนแทกเตอร์ยี่ห้อใดรุ่นใดจะมีโครงสร้างหลักท่ีส าคัญเหมือนกันดังนี้ 

1. แกนเหล็ก 
2. ขดลวด 
3. หน้าสัมผัส 

 

  
รูปที่ 12  โครงสร้างภายในของแมกเนติกคอนเทกเตอร์ 

 
4.1  รายละเอียดของส่วนประกอบภายในแมกเนติกคอนแทกเตอร์ 
      4.1.1  แกนเหล็กแบ่งออกเป็นสองส่วน  คือ  

4.1.1.1  แกนเหล็กอยู่กับที่  (Fixed  Core)  คือ  จะมีลักษณะขาทั้งสองข้างของแกนเหล็ก  มีลวดทองแดงเส้น
ใหญ่ต่อลัดอยู่  เป็นรูปวงแหวนฝังอยู่ที่ผิวหน้าของแกนเพื่อลดการสั่นสะเทือน ของแกนเหล็ก อันเนื่องมาจากการ
สั่นสะเทือนไฟฟ้ากระแสสลับ  เรียกวงแหวนนี้ว่า  “เช็คเด็ดริ่ง (Shuddedring)” 

 

  
รูปที่ 13  แกนเหล็กอยู่กับที่ 

แกนเหล็กเคลื่อนที่ 

ขดลวด 

สปริง แกนเหล็กอยู่กับที่ 
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หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 
4.1.1.2  แกนเหล็กท่ีเคลื่อนที่  (Stationary  Core)  ท าด้วยแผ่นเหล็กบางอัดซ้อนกันเป็นแกนจะมีชุดหน้าสัมผัส
เคลื่อนที่  (Moving  Contact) ยึดติดอยู ่  

 

  
รูปที่ 14  แกนเหล็กที่เคลื่อนที่ 

 
4.1.1.3  ขดลวด  (Coil)  ขดลวดท ามาจากลวดทองแดงพันอยู่รอบบ๊อบบิ้นสวมอยู่ตรงกลางของขาตัวอีที่อยู่กับ
ขดลวดท าหน้าที่สร้างสนามแม่เหล็กมีข้ัวต่อไฟเข้า   ใช้สัญลักษณ์อักษรก ากับ  คือ  A1-A2  หรือ  a-b 

 

  
รูปที่ 15  ขดลวด 

 
4.1.1.4  หน้าสัมผัส  (Contac)  หน้าสัมผัสจะยึดติดอยู่กับแกนเหล็กเคลื่อนที่  แบ่งออกเป็นสองส่วน คือ        
1. หน้าสัมผัสหลัก  หรือเรียกว่าเมนคอนแทค  (Main  Contac)  ใช้ในวงจรก าลังท าหน้าที่ตัดต่อระบบไฟฟ้าเข้า
สู่โหลด  2.  หน้าสัมผัสช่วย  (Auxiliary  Contac)  ใช้กับวงจรควบคุม  หน้าสัมผัสช่วยแบ่งออกเป็น  2  ชนิด  
คือ  1. หน้าสัมผัสปกติเปิด (Normally open: N.O.)  และ  2. หน้าสัมผัสปกติปิด  (Normally  Close: N.C.) 

 

  
รูปที่ 16  หน้าสัมผัส 

 

155



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

156

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 
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งานที่ 3 

 
4.2  ส่วนประกอบภายนอกของเเมกเนติกคอแทกเตอร์จะประกอบไปด้วย 
      4.2.1  ส่วนประกอบหน้าสัมผัสหลัก  (Main  Contac)  มีสัญลักษณ์บอกก ากับไว้ดังนี้ 
 

  
รูปที่ 17  ส่วนประกอบภายนอก 

 
o หน้าสัมผัสหลักคู่ที่  1  1/L1 - 2/L2 
o หน้าสัมผัสหลักคู่ที่  2  3/L2 - 4/T2 
o หน้าสัมผัสหลักคู่ที่  3  5/L3 - 6/T3    

หมายเลข  1  เป็นจุดต่อไฟฟ้าเข้าหน้าสัมผัสหลัก   มีสัญลักษณ์อักษรก ากับ  คือ  1/L1  3/L2  และ  5/L3 
หมายเลข  2  เป็นจุดต่อไฟฟ้าเข้าหน้าสัมผัสหลัก   มีสัญลักษณ์อักษรก ากับ  คือ  2/T1  4/T2  และ  6/T3 
หมายเลข  3  ปุ่มทดสอบหน้าสัมผัส 

 

  
รูปที่ 18  ส่วนประกอบภายนอก (ต่อ) 

 
หมายเลข  1  ขั้ว  A  ต่อที่จุดไฟเข้าขดลวด  A1-A2 
หมายเลข  2  หน้าสัมผัสปกติเปิด (N.O.)  อักษรก ากับหน้าสัมผัส คือ 13-14 
หมายเลข  3  หน้าสัมผัสปกติปิด (N.C.)  อักษรก ากับหน้าสัมผัส คือ  21-22 
หมายเลข  4  หน้าสัมผัสปกติปิด (N.C.)  อักษรก ากับหน้าสัมผัส คือ  31-32 
หมายเลข  5  หน้าสัมผัสปกติเปิด (N.O.)  อักษรก ากับหน้าสัมผัส คือ 43-44 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
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ใบงาน 
หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 
5  หลักการท างานของแมกเนติกคอนเทกเตอร์ 
 

  
รูปที่ 19  องค์ประกอบของแมกเนติกคอนแทกเตอร์ 

 
           เมื่อมีกระแสไหลผ่านไปยังขดลวดสนามแม่เหล็กที่อยู่ขากลางของแกนเหล็กขดลวดจะสร้างสนามแม่เหล็กที่แรง
สนามแม่เหล็กชนะแรงสปริงดึงให้แกนเหล็กชุดที่เคลื่อนที่เคลื่อนลงมาในสถานะ (ON) คอนแทกเตอร์ทั้งสองชุดจะเปลี่ยน
สภาวะการท างาน คือ  คอนแทกปกติปิดจะเปิดวงจรจุดสัมผัสออก  และคอนแทกปกติเปิดจะต่อวงจรของจุดสัมผัส เมื่อไม่มี
กระแสไฟฟ้าไหลผ่านไปยังขดลวด สนามแม่เหล็กของคอนแทกทั้งสองจะกลับสู่ภาวะปกติ  
 
6  การพิจารณาเลือกใช้แมกเนติกคอนแทกเตอร์ 
             ในการเลือกใช้แมกเนติกคอนแทกเตอร์ในการใช้งานให้เหมาะสมมอเตอร์นั้น  จะพิจารณาที่กระแสสูงสุดในการใช้
งาน (Reated  Current)  และแรงดันของมอเตอร์ ต้องเลือกแมกเนติกคอนแทกเตอร์ท่ีมีกระแสสูงกว่ากระแสใช้งานของ
มอเตอร์ที่มีแรงดันเท่ากัน การเลือกแมกเนติกคอนแทกเตอร์มีข้อควรพิจารณาดังนี้ 

o ลักษณะของโหลดและการใช้งาน 
o แรงดันและความถี่ 
o สถานที่ใช้งาน 
o ความบ่อยครั้งในการใช้งาน 
o การป้องกันจากการสัมผัสและการป้องกันน้ า 
o ความคงทนทางกลและทางไฟฟ้า 

 
รีเลย์ช่วยหรืออาจเรียกว่ารีเลย์ควบคุม  (Control  Relay)  การท างานอาศัยอ านาจในการเปิด - ปิดหน้าสัมผัส

เหมือนกับหลักการท างานของแมกเนติกคอนแทกเตอร์ ต่างกันตรงที่รีเลย์ช่วยจะทนกระแสได้ต่ า  หน้าสัมผัสจะเล็กกว่า
หน้าสัมผัสของแมกเนติกคอนแทกเตอร์ลักษณะของหน้าสัมผัสของรีเลย์ช่วยมีสองชนิด คือ หน้าสัมผัสปกติเปิด  (Normally  
Open: N.O.) และหน้าสัมผัสปกติปิด  (Normally  Close: N.C.)  จ านวนหน้าสัมผัสและชนิดของหน้าสัมผัสขึ้นอยู่กับผู้ผลิต
และการน าไปใช้งาน 

คอนแทกเมนปกติเปิด  N.O. 

คอนแทกเมนปกติเปิด  N.C. 

ขดลวด 

แกนเหล็กท่ีอยู่กับที่ 

สปริง 

แกนเหล็กเคลื่อนที่ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 

  
รูปที่ 20  รีเลย์ควบคุม 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 

หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : 
1. เตรียมอุปกรณ์ทดลอง 
2. ต่อวงจรควบคุม (รูปวงจรแสดงในใบงาน) 
3. ทดสอบวงจร 

     
 
 
 
 
 
 
 
อุปกรณ์และเครื่องมือ:  (1 ชุดต่อ 2 คน)  

1.   รีเลย์ 24 VDC                                3   ตัว 
2.   สวิตซ์กดติด – กดดับ                        2   ตัว 
3.   สวิตซ์กดติด – ปล่อยดับ                    2   ตัว 
4.   มัลติมิเตอร์                                   1   เครื่อง 
5.   หลอดไฟ 24 VDC                            2   หลอด 
6.   แหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง                              1   เครื่อง 

 

วัสดุ  :        
1.   แผ่น Photo Board                          1  แผ่น 
2.   สายไฟเส้นเล็ก                                1  ม้วน 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขาแมคคาทรอนิกส์ ระดับ 1 

Mechatronics Level 1 
092008091001 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา ไฟฟ้าพื้นฐาน 
รหัสวิชา 0922720102 
งานที่ 3 

 
  จงต่อวงจรควบคุมมอเตอร์โดยใช้รีเลย์เป็นตัวควบคุม 
 

o วงจรที่ 1  การควบคุมมอเตอร์โดยตรง 
 

 
 

o วงจรที่ 2  การควบคุมมอเตอร์แบบกลับทางหมุน 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อหลักที่ 4 เวลา  4   ชม. 

วัตถุประสงค์  : 
1. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมมีความรู้เกี่ยวกับการใช้งาน PLC ขั้นพ้ืนฐานได้ 
2. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถอธิบายหลักการท างาน องค์ประกอบและการประยุกต์ใช้ PLC ได้  
3. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถอธิบายการควบคุม PLC จาก Ladder Diagram ได ้

วิธีการสอน  : 
   บรรยาย  ถาม-ตอบ 
 
หัวข้อส าคัญ : 

1. ความรู้เกี่ยวกับประวัติความเป็นมาของ PLC และกลุ่มงานที่ใช้ PLC 
2. โครงสร้างพื้นฐานของ PLC 
3. ความแตกต่างของ PLC แตล่ะรุ่น 
4. วิธีการเลือกใช้ PLC ให้เหมาะสมกับการใช้งาน 
5. หลักการและข้ันตอนการใช้งาน PLC 
6. หลักการออกแบบและข้ันตอนการเขียนโปรแกรมควบคุม Input, Output, Internal Relay, Timer and 

Counter 
7. วิธีการก าหนดต าแหน่ง (Address) ของ Input ให้กับ PLC  

 
 อุปกรณ์ช่วยฝึก : 
     ชุดทดลอง PLC 
 
การมอบหมายงาน  : 
     ใบทดสอบ 
 
การวัดและประเมินผล  : 
      ประเมินจากคะแนนการท าใบทดสอบ 
 
หนังสอือ้างอิง  : ฐิฑารีย์ ถมยา.(2551).นิวแมติกส์และนิวแมติกส์ไฟฟ้าเบื้องต้น 
  เด่น คอกพิมาย.(2552).การควบคุมนิวเมติกส าหรับอุตสาหกรรมอัตโนมัติ 
  ณัฐวุฒิ ชินธเนศ.(2553). Industrial Automation and Control Laboratory 
  วิทยาลัยเทคนิคสัตหีบ.เอกสารประกอบการสอนวิชา PLC 
  OMRON Corporation.CX-Programmer introduction guide 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเตรียมการสอน 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อหลักที่ 4 เวลา  4   ชม. 

วัตถุประสงค์  : 
1. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมมีความรู้เกี่ยวกับการใช้งาน PLC ขั้นพ้ืนฐานได้ 
2. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถอธิบายหลักการท างาน องค์ประกอบและการประยุกต์ใช้ PLC ได้  
3. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถอธิบายการควบคุม PLC จาก Ladder Diagram ได้ 

วิธีการสอน  : 
   บรรยาย  ถาม-ตอบ 
 
หัวข้อส าคัญ : 

1. ความรู้เกี่ยวกับประวัติความเป็นมาของ PLC และกลุ่มงานที่ใช้ PLC 
2. โครงสร้างพื้นฐานของ PLC 
3. ความแตกต่างของ PLC แตล่ะรุ่น 
4. วิธีการเลือกใช้ PLC ให้เหมาะสมกับการใช้งาน 
5. หลักการและข้ันตอนการใช้งาน PLC 
6. หลักการออกแบบและข้ันตอนการเขียนโปรแกรมควบคุม Input, Output, Internal Relay, Timer and 

Counter 
7. วิธีการก าหนดต าแหน่ง (Address) ของ Input ให้กับ PLC  

 
 อุปกรณ์ช่วยฝึก : 
     ชุดทดลอง PLC 
 
การมอบหมายงาน  : 
     ใบทดสอบ 
 
การวัดและประเมินผล  : 
      ประเมินจากคะแนนการท าใบทดสอบ 
 
หนังสืออ้างอิง  : ฐิฑารีย์ ถมยา.(2551).นิวแมติกส์และนิวแมติกส์ไฟฟ้าเบื้องต้น 
  เด่น คอกพิมาย.(2552).การควบคุมนิวเมติกส าหรับอุตสาหกรรมอัตโนมัติ 
  ณัฐวุฒิ ชินธเนศ.(2553). Industrial Automation and Control Laboratory 
  วิทยาลัยเทคนิคสัตหีบ.เอกสารประกอบการสอนวิชา PLC 
  OMRON Corporation.CX-Programmer introduction guide 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
1.ความรู้เกี่ยวกับประวัติความเป ็นม าของ PLC และกลุ่มงานที่ใช้ PLC  
ประวัติความเป็นมาของ PLC 

PLC : Programmable Logic Controller (มีต้นก า เนิดจากประเทศสหรัฐอเมริกา) เป็นเครื่องควบคุมอัตโนมัติ
ในโรงงานอุตสาหกรรม ที่สามารถจะโปรแกรมได้ ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมาเพ่ือทดแทนวงจรรีเลย์  ซึ่งวงจรรีเลย์มีข้อเสียคือ 
การเดินสาย และการเปลี่ยนแปลงเงื่อนไขในการควบคุมมีความยุ่งยาก และเม่ือใช้งานไปนานๆ หน้าสัมผัสของรีเลย์จะ
เสื่อม ดังนั้นปัจจุบัน PLC จึงเข้ามาทดแทนวงจรรีเลย์ เพราะ PLC ใช้งานได้ง่ายกว่า สามารถต่อเข้ากับอุปกรณ์อินพุต/
เอาต์พุตได้โดยตรง หลังจากนั้นเพียงแต่เขียนโปรแกรมควบคุมก็สามารถใช้งานได้ทันที ถ้าต้องการจะเปลี่ยนเงื่อนไขใหม่ 
สามารถท าได้โดยเปลี่ยนแปลงโปรแกรมเท่านั้น 

 
รูปเปรียบเทียบการควบคุมแบบรีเลย์ และ PLC 

 
 
การเปรียบเทียบระบบควบคุมPLC กับระบบอ่ืนๆ 

ลักษณะ รีเลย์ ดิจิตอล คอมพิวเตอร์ PLC 
ราคาต่อฟังก์ชั่น ค่อนข้างต่ า ต่ า สูง ต่ า 

ขนาด ใหญ ่ เล็กมาก ค่อนข้างเล็ก เล็กมาก 
ความเร็วในการท างาน ช้า เร็วมาก ค่อนข้างเร็ว เร็ว 

การติดตั้ง ยาก ยาก ยาก ง่าย 
ท างานซับซ้อน ไม่ได้ ได้ ได้ ได้ 

การเปลี่ยนฟังก์ชั่น ยากมาก ยาก ง่ายมาก ง่ายมาก 
การบ ารุงรักษา ยาก ยาก ยาก ง่าย 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
ตัวอย่างการประยุกต์ใช้งาน PLC 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
2. โครงสร้างพื้นฐานของ PLC 
โครงสร้างพื้นฐานของ PLC 

โครงสร้างภายในของ PLC แต่ละส่วนจะประกอบกันท างานเป็นระบบควบคุมที่เราเรียกว่า PLC ซึ่งประกอบไป
ด้วยส่วนส าคัญดังนี้ 

 

 
 
PLC จะมีส่วนประกอบส าคัญด้วยกันทั้งหมด 5 ส่วนดังนี้ 

1. หน่วยประมวลผล (CPU; Central Processing Unit) 
2. หน่วยความจ า (Memory Unit) 
3. หน่วยอินพุต (Input Unit) 
4. หน่วยเอาต์พุต (Output Unit) 
5. แหล่งจ่ายไฟ (Power Supply Unit) 

 
หน่วยทั้ง 5 ส่วนเมื่อประกอบเข้าด้วยกันแล้วก็จะกลายเป็น PLC ชุดหนึ่งที่สามารถท างานได้ แต่ละยูนิตจะมี

หน้าที่และคุณสมบัติดังนี้ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
หน่วยประมวลผล (CPU; Central Process Unit) 

ท าหน้าที่ค านวณและควบคุม ซึ่งเปรียบเสมือนสมองของ PLC ภายในประกอบด้วยวงจรลอจิกหลายชนิด และ
ไมโครโปรเซสเซอร์เบส (Micro Processor Based) ใช้แทนอุปกรณ์จ าพวกรีเลย์ เค้าเตอร์/ไทม์เมอร์ และซีเควนเซอร์ 
เพ่ือให้ผู้ใช้สามารถออกแบบวงจรโดยใช้ Relay Ladder Diagram ได้ CPU จะรับข้อมูลจากอุปกรณ์อินพุตต่างๆ จากนั้น
จะท าการประมวลผลและเก็บข้อมูลโดยใช้โปรแกรมจากหน่อยความจ าหลังจากนั้นจะส่งข้อมูลที่เหมาะสมและถูกต้อง
ออกไปยังอุปกรณ์เอาต์พุต 
 
หน่วยความจ า (Memory Unit) 

ท าหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมูลที่ใช้ในการท างาน โดยขนาดของหน่วยความจ าจะถูกแบ่งออกเป็น        
บิตข้อมูล (Data Bit) ภายในหน่วยคววามจ า 1 บิต ก็จะมีค่าสภาวะทางลอจิก 0 หรือ 1 แตกต่างกันแล้วแต่ค าสั่ง ซึ่ง PLC 
ประกอบด้วยหน่วยความจ า 2 ชนิด คือ ROM และ RAM 

 
RAM ท าหน้าที่เก็บโปรแกรมของผู้ใช้และข้อมูลที่ใช้ในการปฏิบัติงานของ PLC หน่วยความจ าประเภทนี้จะมี

แบตเตอร์รี่เล็กๆต่อไว้เพ่ือใช้เป็นไฟเลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ การอ่านและการเขียนข้อมูลลงใน RAM ท าได้ง่ายมาก 
เพราะฉะนั้นจึงเหมาะกับงานในระยะทดลองเครื่องมือที่มีการเปลี่ยนแปลงแก้ไขข้อมูลบ่อยๆ  

 
 ROM ท าหน้าที่เก็บโปรแกรมส าหรับใช้ในการปฏิบัติงานของ PLC ตามโปรแกรมของผู้ใช้ หน่วยความจ าแบบ 
ROM ยังสามารถแบ่งได้เป็น EPROM ซึ่งจะต้องใช้กับอุปกรณ์พิเศษในการเขียนและลบโปรแกรม เหมาะกับงานท่ีไม่
ต้องการเปลี่ยนแปลงโปรแกรม นอกจากนี้ยังมีแบบ EEPROM หน่วยความจ าประเภทนี้ไม่ต้องใช้เครื่องมือพิเศษในการ
เขียนและลบโปรแกรม สามารถใช้งานได้เหมือนกับ RAM ซ่ึงไม่ต้องใช้แบตเตอรี่ส ารอง แต่ราคาจะสูงกว่าเนื่องจากรวม
คุณสมบัติของ ROM และ RAM ไว้ด้วยกัน 
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หน่วยอินพุต (Input Unit) 

ท าหน้าที่รับสัญญาณจากอุปกรณ์ภายนอกแล้วแปลงสัญญาณให้เป็นสัญญาณที่เหมาะสมแล้วส่งให้หน่วย
ประมวลผลต่อไป 

 
หน่วยเอาต์พุต (Output Unit) 

ท าหน้าที่รับข้อมูลจากตัวประมวลผลแล้วส่งต่อข้อมูลไปควบคุมอุปกรณ์ภายนอกเช่น หลอดไฟ มอเตอร์ และ
วาล์วไฟฟ้า เป็นต้น 

 
 

แหล่งจ่ายไฟ(Power Supply Unit) 
ท าหน้าที่จ่ายพลังงานและรักษาระดับแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้กับ CPU หน่วยความจ า และอินพุต/เอาต์พุต 
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3. ความแตกต่างของ PLC แต่ละรุ่น 
 
การแบ่งขนาดของ PLC 

ระยะแรก PLC มีเพียง 2 ขนาด คือ PLC ขนาดเล็กซึ่ งจะใช้แทนวงจรควบคุมท างไฟฟ้ามีขนาดของหน่วยชุด
อินพุตและเอาต์พุตจํานวนจํากัดราคาถูก และ PLC ขนาดใหญ่มีหน่วยชุดอินพุตและเอาต์พุตจํานวนมาก ราคาแพง ทําให้
ระยะนั้นอุตสาหกรรมบางประเภทไม่สามารถจัดหา PLC ที่เหมาะสมกับขนาดของงานที่ มีอยู่ได้ เนื่องจากถ้าใช้ PLC ที่มี
ขนาดเล็กก็จะมีขีดจํากัดมากเกินไป แต่ถ้าใช้ PLC ทีม่ี ขนาดใหญ่ก็สิ้นเปลืองค่าใช้จ่ายโดยไม่จําเป็น ปัจจุบันPLC ได้พัฒนา
และออกแบบให้มีหลายขนาด บริษัทผู้ผลิตทุกแห่งพยายามผลิตให้เหมาะสมกับงานแต่ละประเภท ซึ่งจะทํ าให้ PLC แต่ละ
รุ่นมีข้อดีแตกต่างกัน ทําให้เป็นการยากท่ีจะตัดสินใจเลือก PLC ให้เหมาะสมกับงานที่มีอยู่ในในปัจจุบันได้ ในการพิจารณา
เลือกใช้นั้นถ้าใช้เพียงข้อมูลที่เก่ียวกับขนาดของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุต และหน่วยความจํานั้นอาจจะไม่
เพียงพอที่จะใช้ในการตัดสินใจเลือก PLC ได้ โดยอาจจะต้องพิจารณาถึงคุณสมบัติอ่ืนๆ ประกอบร่วมด้วย ปัจจุบัน PLC 
จะถูกแบ่งออกเป็น 4 ขนาด ตามขนาดของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุต ดังตาราง 

 
 

ขนาดของPLC จ านวนอินพุต/เอาต์พุตสูงสุด(IO) หน่วยความจ าโปรแกรม 
ขนาดเล็ก ไม่เกิน 128/128 4 kbyte (2,000 Statements) 
ขนาดกลาง ไม่เกิน 1024/1024 16 kbyte (8,000 Statements) 
ขนาดใหญ่ ไม่เกิน 2048/2048 64 kbyte (32,000 Statements) 
ขนาดใหญ่มาก ประมาณ 8192/8192 256 kbyte (128,000 Statements) 
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ตารางเปรียบเทียบคุณสมบัติของ PLC 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

จ านวน 
I/O บน 

ตัว 
CPM2A 

จ านวน I/O บนตัว 
CPM2A CPM1A-20EDR Expansion I/O Unit Terminals 

Power 
Supply ชื่อรุ่น 

Inputs Outputs 

CPM1A-20EDR 
Expansion I/O Unit 

ตัวที1่ 

CPM1A-20EDR 
Expansion I/O Unit 

ตัวที2่ 
Inputs Outputs Inputs Outputs 

20 
(80 I/Os 
max) 

12 points: 
000.00-
000.11 

8 points: 
010.00-
010.07 

12 points: 
001.00-
001.11 

8 points: 
011.00-
011.07 

12 points: 
002.00-
002.11 

8 points: 
012.00-
012.07 

AC CPM2A-
20CDR-A 

DC CPM2A-
20CDR-D 

30 
(90 I/Os 
max) 

18 points: 
000.00-
000.11 

 
001.00-
001.05 

8 points: 
010.00-
010.07 

 
011.00-
011.03 

12 points: 
 

002.00-
002.11 

8 points: 
 

012.00-
012.07 

12 points: 
 

003.00-
003.11 

8 points: 
 

013.00-
013.07 

AC CPM2A-
30CDR-A 

DC CPM2A-
30CDR-D 

40 
(100 
I/Os 
max) 

24 points: 
000.00-
000.11 

 
001.00-
001.11 

16 
points: 
010.00-
010.07 

 
011.00-
011.07 

12 points: 
 

002.00-
002.11 

8 points: 
 

012.00-
012.07 

12 points: 
 

003.00-
003.11 

8 points: 
 

013.00-
013.07 

AC CPM2A-
40CDR-A 

DC CPM2A-
40CDR-D 

60 
(120 
I/Os 
max) 

36 points: 
000.00-
000.11 

 
001.00-
001.11 

 
002.00-
002.11 

24 
points: 
010.00-
010.07 

 
011.00-
011.07 

 
012.00-
012.07 

12 points: 
 

003.00-
003.11 

8 points: 
 

013.00-
013.07 

12 points: 
 

004.00-
004.11 

8 points: 
 

014.00-
014.07 

AC CPM2A-
60CDR-A 

DC CPM2A-
60CDR-D 
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ตารางแสดง ขนาด PLC ของ SIEMENS 
 

คุณสมบัติ CPU 221 CPU 222 
Integrated Input/Output 6DI/4DO 8DI/6DO 
Max. Expansion Modules - 2 

Max. # of Dig. I/O Channels 10 48/46/94 
Analog Points In/Out/Max - 16/9/16 

Program/Data Memory 4KB/2KB 4KB/2KB 
Boolean Execution Time 0.22µs 0.22µs 

Bit Relays/Counters/Timers 256/256/256 256/256/256 
High Speed Counters 4x30 MHz 4x30 MHz 

Real Time Clock Optional Optional 
Pulse Outputs 2x20 MHz 2x20 MHz 

Communication interface 1x RS-485 1x RS-485 
Analog Potentiometers 1 1 

 
 
 

               
 PLC SIEMENS CPU221                    PLC SIEMENS CPU222 
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4. วิธีการเลือกใช้ PLC ให้เหมาะสมกับการใช้งาน 
 
PLC ชนิดบล็อก (Block Type PLCs) 

PLC ประเภทนี้ จะรวมส่วนประกอบทั้งหมดของ PLC อยู่ในบล็อกเดียวกัน ไม่ว่าจะเป็น ตัวประมวลผล 
หน่วยความจ า ภาคอินพุต/เอาต์พุต และแหล่งจ่ายไฟ 
 
 

 
รูปโครงสร้างภายนอกของ PLC ชนิดบล็อกของ SIEMENS 
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ในกรณีที่ต้องการเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาต์พุต สามารถใช้หน่วยขยายอินพุต/เอาต์พุต(Expansion I/O Units) เพ่ือ

เพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาต์พุตได้โดยการต่อเข้าท่ี พอร์ตขยายอินพุต/เอาต์พุต (Expansion I/O Unit Connector) สามารถ
แสดงโครงสร้างของหน่วยขยายอินพุต/เอาต์พุต 
 

 
รูปแสดงหน่วยขยายอินพุต/เอาต์พุต(Expansion I/O Units) ของ SIEMENS 

 
ข้อดี ข้อเสีย ของ PLC แบบ Block Type สามารถยกตัวอย่างข้อดีข้อเสียของ PLC แบบ Block Type ดังนี้ 
 
 

ข้อดี ข้อเสีย 
1. มีขนาดเล็กสามารถติดตั้งได้ง่าย 
 จึงเหมาะกับงานควบคุมขนาดเล็กๆ 
2. สามารถใช้งานแทนวงจรรีเลย์ได้ 
3. มีฟังก์ชันพิเศษ เช่น ฟังก์ชันทางคณิตศาสตร์และ
 ฟังก์ชันอื่นๆ 

1. การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาต์พุตสามารถ 
 เพ่ิมได้น้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
2. เมื่ออินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง 
 ต้องน า PLC ออกไปทั้งชุดท าให้ระบบ 
 ต้องหยุดท างานชั่วระยะเวลาหนึ่ง 
3. มีฟังก์ชันให้เลือกใช้งานน้อยกว่า PLC 
 ชนิดโมดูล 
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PLC ชนิดโมดูล (Modular Type PLCs) หรือแร็ค (Rack Type PLCs) 

PLC ชนิดนี้ ส่วนประกอบแต่ละส่วนสามารถแยกออกจากกันเป็นโมดูล (Modules) เช่น ภาคอินพุต/เอาต์พุต จะ
อยู่ในส่วนของโมดูลอินพุต/เอาต์พุต (Input/Output Units) ซึ่งสามารถเลือกใช้งานได้ว่าจะใช้โมดูลขนาดกี่อินพุต/
เอาต์พุต ซึ่งมีให้เลือกใช้งานหลายรูปแบบ อาจจะใช้เป็นอินพุตอย่างเดียวขนาด 8 /16 จุด หรือ เป็นเอาต์พุตอย่างเดียว
ขนาด 4/8/12/16 จุด ขึ้นอยู่กับรุ่นของ PLC ด้วย 
 

 
 
 

 
รูปแสดงโครงสร้างภายนอกของ PLC ชนิดโมดูล (http://www.plcdev.com) 

 
 
 

I/O 
SectionCP

U
Power
Supply
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ข้อดีข้อเสียของ PLC ชนิดโมดูล 
 

ข้อดี ข้อเสีย 
1.เพ่ิมขยายระบบได้ง่ายเพียงแค่ติดตั้งโมดูลต่างๆที่
 ต้องการใช้งานลงไปบน Back plane 
2.สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาต์พุตได้มากกว่า
 แบบ Block Type 
3.อุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง สามารถ
 ถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าให้ระบบสามารถท า
 การต่อได้ 
4.มียูนิตและรูปแบบการติดต่อสื่อสารให้เลือกใช้งาน
 มากกว่าแบบ Block Type 

1. ราคาแพงเมื่อเทียบกับ PLC 
 แบบ Block Type 
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5. หลักการและขั้นตอนการใช้งาน PLC 
หลักการท างานของ PLC 
การท างาน 1 รอบของ PLC มีล าดับท างานของหน่วยประมวลผลดังนี้ 

1. อ่านค่าสถานะอินพุตรีเลย์และเอาต์พุตรีเลย์ (Scan input/output Multiplexer) เพ่ือค านวณ 
2. น าค่าสถานะอินพุต ตัวนับ ตัวตั้งเวลา และหน่วยความจ าชั่วคราวภายใน PLC มาประมวลผลตามโปรแกรมที่ผู้ใช้

ก าหนด จัดเก็บผลลัพธ์ของโปรแกรมไว้ในหน่วยความจ าเอาต์พุต 
3. เปลี่ยนสถานะเอาต์พุตรีเลย์ท าตามผลลัพธ์ที่ประมวลผลจากข้อ 2 
4 วนกลับไปท างานในข้อที่ 1 อีก เป็นวัฏจักรตลอดเวลาที่ PLC ยังคงท างานอยู่ 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

 
174



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

175

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
ขั้นตอนการใช้ PLC ควบคุม 
 
โดยปกติวิธีการทั่วไปส าหรับการใช้งานจะมีขั้นตอนต่างๆ ดังต่อไปนี้ 

1) การออกแบบระบบ (Designing the System) ศึกษาการท างานของระบบควบคุมล าดับขั้นตอนการท างานของระบบ
ควบคุม ก าหนดจ านวนสัญญาณน าเข้าและสัญญาณส่งออกท่ีจ าเป็นต้องใช้ 

2) การออกแบบโปรแกรม (Designing the Program) ออกแบบวงจรขั้นบันได (Ladder Diagram) ก าหนดต าแหน่งของ
สัญญาณอินพุตและเอาต์พุต 

3) หน่วยการติดตั้งอุปกรณ์ (Assembling the Unit) ติดตั้งเครือ่งโมดูล แหล่งจ่ายไฟเดินสายสัญญาณอินพุตและเอาต์พุต 
4) ระบบการล้างหน่วยความจ า (Initializing the System) ลบล้างหน่วยความจ าก าหนดต าแหน่งสัญญาณอินพุตและ

เอาต์พุตให้กับ PLC 
5) การน าเข้าโปรแกรม (Entering the Program) เขียนโปรแกรมท่ีออกแบบไว้ในข้อ 2 ลง PLC 
6) การตรวจสอบข้อมูล (Debugging the Program) ทดลอง RUN โปรแกรมระมัดระวังความเสียหายที่จะเกิดขึ้นกับ

อุปกรณ์ ขณะท าการ SIMULATION ท าการแก้ไขโปรแกรมถ้ามีความจ าเป็น 
7) การเขียนโปรแกรมลงในหน่วยความจ าถาวร (Writing the program EEPROM) ทีเ่สร็จสมบูรณ์แล้วลงใน

หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 
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6. หลักการออกแบบและขั้นตอนการเขียนโปรแกรมควบคุม input, output, internal relay, timer 
and counter 
 
การออกแบบวงจรเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมกับ PLC 
 ขั้นตอนในการออกแบบระบบควบคุมอัตโนมัติมีข้ันตอนดังนี้  

 ศึกษาข้ันตอนการท างาน และเลือกอุปกรณ์ท างาน พร้อมทั้งวาดภาพอุปกรณ์ท างานแสดงตัวอย่างดังรูป  
และก าหนดชื่ออุปกรณ์ทุกตัว 

  
 ออกแบบส่วนติดต่อกับผู้ใช้งานแสดงตัวอย่างดังรูป 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

4 2

1 3

A

A +
B
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 สร้างวงจรต่อเชื่อมอุปกรณ์ควบคุมกับ PLC แสดงตัวอย่างดังรูป เพ่ือใช้ในการเขียนโปรแกรมควบคุม 

 
“จาก ไฟสูง ผ่านอุปกรณ์ตรวจจับ จบที่ Input PLC” 

“จาก Output PLC ผ่านอุปกรณ์ท างาน จบที่ไฟต่ า (0 V) “ 
 

 
 สร้างสัญญาณควบคุม 

 
ภาษาที่ใช้เขียนโปรแกรม 

PLC แต่ละยี่ห้อจะใช้ภาษาในการเขียนโปรแกรมเพ่ือสั่งให้ PLC ท างานตามความต้องการแตกต่างกัน ซ่ึงตาม
มาตรฐาน IEC1131-3 ได้แบ่งมาตรฐานภาษาต่าง ๆ ออกเป็น 5 แบบคือ 

 
 1. Ladder Diagram Language จะเป็นภาษาท่ีเขียนอยู่ในรูปของกราฟฟิก ซึ่งมีพ้ืนฐานมาจากวงจรควบคุมแบบ
รีเลย์ และวงจรไฟฟ้า ซึ่ง แลดเดอร์ ไดอะแกรม จะประกอบด้วย ราง (Rail) ทั้งซ้ายและขวา ของไดอะแกรม เพื่อใช้
ส าหรับเชื่อมต่ออุปกรณ์ท่ีเป็นสวิตช์หน้าสัมผัส เพื่อเป็นทางผ่านของกระแส และมีขดลวด หรือ คอยล์ เป็นเอาต์พุต  
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2. Instruction List Language (Statement List Language) จะเป็นภาษาท่ีเขียนอยู่ในรูปของข้อความ และมี

ลักษณะคล้ายกับภาษา แอสเซมบลี้ (Assembly) และภาษาเครื่อง (Machine code) ซึ่งภายในหนึ่งค าสั่งควบคุมจะ
ประกอบด้วย ส่วนปฏิบัติการ (Operator) และส่วนที่ถูกด าเนินการ (Operand)  

 
3. Function Block Diagram Language เป็นภาษาท่ีแสดงฟังก์ชั่น การท างานในรูปของกราฟฟิกเช่นเดียวกัน 

และเชื่อมต่อกันเป็นโครงข่าย โดยการเขียนโปรแกรมในรูปของ ฟังก์ชั่นบล็อคไดอะแกรม จะมีพ้ืนฐานมาจาก ลอจิก
ไดอะแกรม 
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4. Sequential Flow Chart Language เป็นภาษาท่ีรองรับการเขียนโปรแกรมท่ีมีโครงสร้างการท างานเป็นแบบ

ซีเควนซ์ ซึ่งส่วนประกอบของ Sequential Flow Chart Language จะประกอบด้วย Step (ค าสั่งในการปฏิบัติการในแต่
ละข้ันตอน) และ Transition (เงื่อนไขที่ก าหนดให้กระท าค าสั่งในแต่ละ Step) นอกจากนี้ยังสามารถก าหนดลักษณะการ
ท างาน เช่น Alternative step sequence และ Parallel step sequence เป็นต้น 

 
5. Structure Text Language จะเป็นภาษาในระดับสูง โดยมีพ้ืนฐานมาจากภาษา Pascal ซึ่งจะประกอบไป

ด้วย นิพจน์ และค าสั่ง โดยค าสั่งทั่วไปจะอยู่ในรูปของค าสั่งเกี่ยวกับการเลือกท างาน เช่น IF……..THEN……..ELSE เป็นต้น 
ค าสั่งเก่ียวกับการท างานซ้ า เช่น FOR, WHILE เป็นต้น  
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หลักการเขียน Ladder Diagram และค าสั่งพ้ืนฐาน 

Ladder Diagram จัดเป็นภาษาสัญลักษณ์ที่สามารถดูตามโครงสร้างแล้วเข้าใจการท างานแต่เวลาที่ PLC ท างาน
จะอาศัยชุดค าสั่ง (Instructions) ท างานโดยวิธีการเขียนลงในส่วนหน่วยความจ า ข้อมูลในหน่วยความจ านั้น จะจัดเก็บ
เป็นรหัส (Code) ไม่สามารถจัดเก็บในลักษณะของ Ladder Diagram ได้โดยตรง ดังนั้นผู้ใช้จึงจ าเป็นต้องเข้าใจชุดค าสั่ง 
เพราะชุดค าสั่งนั้น แปลงภาษามาจาก Ladder Diagram นั่นเอง 
 
1.หลักการเขียน Ladder Diagram จะเริ่มจากแกนในแนวตั้งทางด้านซ้ายมือ 
 
 
 
2. ค าสั่ง Load (LD), Load Not (LD NOT) เป็นค าสั่งแรกที่ใช้ในการเขียน Ladder Diagram 
 

 
 

ตัวอย่างการเขียน Ladder Diagram ค าสั่ง LD และ LD NOT 

 
 

 
 
 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 Instruction  
00002 LD NOT 00000 
00003 Instruction  
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3. การใช้ค าสั่ง OUT จะแทนด้วยสัญลักษณ์รูปวงกลมหรือวงรี เป็นค าสั่งที่สั่งขับให้ OUTPUT ภายนอกท างานหรือไม่
ท างานตามค าสั่ง 

 
 

 
 
4. การใช้ค าสั่ง AND, AND NOT 

 

  
 จากวงจรจะเห็นว่าหลอดไฟจะติดก็ต่อเมื่อเรากดสวิตช์ A และ B ถ้ากดสวิตช์ A หรือ B สวิตช์ใดสวิทช์หนึ่ง
หลอดจะไม่ติด 

 
 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 OUT 01000 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 AND 00001 
00002 OUT 01000 

 
181



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

182

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
5. การใช้ค าสั่ง OR, OR NOT 

 

 
จากวงจรจะเห็นว่า ไม่ว่าเราจะกดสวิตช์ A หรือ B หรือแม้แต่จะกด A และ B ทั้งคู่หลอดไฟก็จะติด 

 
 
6. การใช้ค าสั่ง AND และ OR ร่วมกัน 

 

 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 OR 00001 
00002 OUT 01000 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 OR 00001 
00002 AND 00002 
00003 OUT 01000 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 AND 00001 
00002 OR 00002 
00003 OUT 01000 

 

182



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

183

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
7. การใช้ค าสั่ง AND LOAD (AND LD), OR LOAD (OR LD) 
 ค าสั่งทั้งสองจะท าหน้าที่เชื่อมต่อกลุ่ม Ladder Diagram ในกรณีที่ต่ออนุกรม หรือขนานกันมากกว่า 1 หน้าสัมผัส 
ซึ่งการใช้ค าสั่ง AND หรือ OR นั้น จะกระท าทีละ 1 หน้าสัมผัสเท่านั้น จึงต้องใช้ AND LD หรือ OR LD 
 

ชุดค าสั่งในรูปการเชื่อมแบบอนุกรมจะใช้ค าสั่ง AND LD 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
ชุดค าสั่งในรูปการเชื่อมแบบขนานจะใช้ค าสั่ง OR LD 

 
 
 
 

 
 
 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 OR 00001 
00002 LD 00002 
00003 OR NOT 00003 
00004 AND LD  

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 AND 00001 
00002 LD 00002 
00003 AND NOT 00003 
00004 OR LD  
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8. การใช้ค าสั่ง END (FUN 01) 

การเขียนโปรแกรมทุกครั้ง เมื่อสิ้นสุดการเขียนโปรแกรมแล้วจะต้องจบด้วยค าสั่ง END (01) เสมอ 
 ถ้าไม่มีค าสั่งนี้ เมื่อผู้ใช้สั่ง Run โปรแกรมท่ีเขียนขึ้น PLC จะเกิด Error โดยสังเกตที่ PLC ไฟ Error/Alarm
 สีแดงจะติดค้าง และจะมีข้อความ “NO END INST” ปรากฏอยู่ที่หน้าจอ LCD นั่นหมายถึงว่าไม่มีค าสั่ง 
END (01) ในกรณีนี้โปรแกรมจะไม่สามารถ RUN ได้ เพราะฉะนั้นเมื่อเขียนโปรแกรมจบทุกครั้งควรใส่ค าสั่ง  
END (01) ด้วย 
 
9. กลุ่มค าสั่ง Timer/Counter 

ส าหรับ PLC บางรุ่น Timer และ Counter จะใช้พ้ืนที่เดียวกันซึ่งเรียกใช้ได้ทั้งหมด 256 ตัว ตั้งแต่ตัวที่
 000 ถึง 255 ภายใน 256 ตัวนี้สามารถก าหนดให้เป็น Timer หรือ Counter ก็ได้โดยที่หากตัวใดถูกก าหนดให้
เป็น Timer แล้วจะน าไปใช้เป็น Counter อีกไม่ได้ ดังนั้นต้องดู Manual ของ PLC รุ่นนั้นประกอบด้วย ถ้า 
Timer/Counter อยู่ในพื้นท่ีเดียวกัน จะไม่สามารถใช้เบอร์เดียวกันได้แต่ PLC บางรุ่น Timer/Counter จะอยู่ 
คนละพื้นที่ ดังนั้นจึงสามารถใช้ Timer และ Counter เบอร์เดียวกันได้ส าหรับค าสั่งในกลุ่ม Timer/Counter มี
หลายคำสั่งในนที่นี้จะยกตัวอย่างการใช้งาน Timer/Counter แบบพ้ืนฐานคือ ค าสั่ง TIM และ CNT ดังนี้ 
 

9.1 การใช้ค าสั่ง TIMER: TIM 
ใช้ในการจับเวลา, ตั้งเวลา โดยพื้นฐานแล้วต้องเข้าไปก าหนดค่า 2 ค่าคือ N และ SV ตามตัวอย่างข้างล่าง 

 
N = Timer Number (เบอร์ 000 - 255) เลือกว่าจะใช้ Timer ตัวที่เท่าใด 
SV = Set Value ค่าตั้งเวลา ใช้ก าหนดว่าจะให้ Timer ตั้งเวลานานเท่าใด ซ่ึง SV ที่ตั้งนั้นจะถูกคูณด้วย 0.1 เพ่ือแปลง
เป็นระยะเวลาจริง ซึ่งสามารถ 

1. ก าหนด SV เป็นค่าคงที่ #0000-9999 (000.0-999.9 วินาที คูณด้วย 0.1วินาที) 
2. ก าหนด SV เป็น แอดเดรส IR, SR, AR, DM, HR, LR โดยใส่ค่าตั้งเวลาที่เป็นค่าคงที่ 0000-9999 ไว้ใน 

แอดเดรส ที่อ้างถึงอีกทีหนึ่ง (ค่าท่ีก าหนดจะคูณด้วย 0.1 วินาทีเช่นเดียวกับการก าหนดแบบค่าคงที่) 
หมายเหตุ *ในที่นี้ยกตัวอย่างหมายเลข Timer ของ PLC รุ่น CPM2A เท่านัน้ส าหรับ PLC รุ่นอื่นๆ สามารถใช้ Timer ได้
มากกว่าที่ก าหนด 
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เมื่อมีสัญญาณสั่งให้ Timer ท างาน (Contact B มีสถานะ “ON”) ค าสั่ง Timer จะเริ่มนับเวลาตามค่าที่ตั้งไว้ใน 

Timer เมื่อนับครบเวลา หน้า Contact ของ Timer ตัวนั้นๆ ก็จะ “ON” แต่ถ้าสัญญาณที่สั่งให้ Timer ท างานหายไป 
(Contact B มีสถานะ OFF) Timer จะถูก Reset 

การใช้งานของค าสั่ง Timer เมื่อ อินพุต 000.00 ON ไปได้ 5 Sec. เอาต์พุต 010.00 จะ ON และเอาต์พุต 
010.01 จะ OFF 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 AND NOT 00001 
00002 TIM 000 #050 
00003 LD TIM000 
00004 OUT 01000 
00005 LD NOT TIM000 
00006 OUT 01001 
00007 END(01)  
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9.2 การใช้ค าสั่ง COUNTER – CNT 
เป็นค าสั่งที่ใช้นับจ านวนครั้งของสัญญาณ อินพุต ที ่ON แต่ละครั้ง ซึ่งเป็นค าสั่งที่นับลงจากค่าที่ตั้งไว้ (Set 

Value) 

 
 
N  = Counter Number (เบอร ์000 - 255) เลือกว่าจะใช้ Counter ตัวที่เท่าใด 
SV  = Set Value ค่าตั้งจ านวนนับ ใช้ก าหนดว่าจะให้ Counter นับสัญญาณอินพุตเป็นจ านวนกี่ครั้ง หน้า Contact 

เอาต์พุตของ Counter จึงจะเริ่มท างานซึ่งสามารถ 
1. ก าหนด SV เป็นค่าคงที่ #0000-9999 
2. ก าหนด SV เป็น แอดเดรส IR, SR, AR, DM, HR, LR โดยใส่ค่าตั้งจ านวนนับที่เป็นค่าคงท่ี 0000-9999 ไว้
ใน แอดเดรส ที่อ้างถึงอีกทีหนึ่ง 

CP  = ขานับ เมื่อมีสัญญาณอินพุตในช่วงที่เปลี่ยนสถานะจาก OFF เป็น ON เข้ามาที่ขานี้ Counter จะนับถอยหลัง
ลง 1 

R  = ขา Reset เมื่อมีสัญญาณอินพุตเข้ามาท่ีขานี้ เอาต์พุตของ Counter จะหยุดท างานและค่านับของ Counter 
จะถูก Reset กลับไปเท่ากับค่าตั้งจ านวนนับ (SV) 

 
หมายเหตุ  *ในที่นี้ยกตัวอย่างหมายเลข Counter ของ PLC รุ่น CPM2A เท่านั้นส าหรับ PLC รุ่นอื่นๆ สามารถใช้ 

Counter ได้มากกว่าที่ก าหนด 
*Memory Area ของ Timer และ Counter จะใช้พ้ืนที่เดียวกันจึงจะใช้ค าสั่งทั้ง Timer และ Counter 
กับพ้ืนที่เดียวกันไม่ได้ 
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การใช้งานของค าสั่ง Counter เมื่อ อินพุต 000.00 ON 1 ครั้ง Counter จะนับ 1 ครั้ง ถ้า อินพุต 000.00 ON 

ครบ 10 ครั้ง จะท าให้ค าสั่ง Counter ท างานพร้อมกับ Contact ของ Counter (CNT000) จะท างานด้วย และจะถูก 
Reset ด้วยอินพุต 000.02 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 LD 00002 
00002 CNT 000 #0010 
00003 LD CNT000 
00004 OUT 01002 
00005 END(01)  
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ข้อก าหนดในการเขียน Ladder Diagram 

 จาก Ladder Diagram ข้างล่าง จะไม่สามารถเขียนโปรแกรมได้ จ าเป็นต้องแปลงชุด Ladder Diagram ก่อน 

 
Ladder Diagram ที่ผิด 

สามารถเขียนใหม่ได้ และวงจรท างานเหมือนเดิม คือ 

 
Ladder Diagram ที่ถูก 
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 ส าหรับ Ladder Diagram จะพิจารณาการท างานจากซ้ายไปขวาเท่านั้น ดังตัวอย่างเช่น 

 
Ladder Diagram A 

 
จาก Ladder Diagram A ถ้าหน้าสัมผัส 000.00, 000.02 และ 000.03 มีสภาวะ “ON” ก็ไม่สามารถท าให้ 

เอาต์พุต 010.01 นั้น “ON” ได้เลย ดังนั้นผู้ใช้จะต้องท าการจัดโปรแกรมเสียใหม่เพ่ือให้การท างาน กระท าจากซ้ายไปขวา 
ดังรูป Ladder Diagram B 

 
Ladder Diagram B 
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  จ านวนหน้าคอนแทคทั้ง NO และ NC ของ อินพุต/เอาต์พุต,รีเลย์ และไทม์เมอร์ (TIM) /เคาน์เตอร์ (CNT) 

จะมีการโหลดเพื่อน ามาเขียนโปรแกรมเป็นจ านวนเท่าใดก็ได้ตามความประสงค์ของผู้ใช้  แต่ถึงอย่างไรก็ตาม
การเขียนโปรแกรมท่ีดีจะต้องพยายามประหยัดขนาดของโปรแกรมให้มากเท่าที่จะสามารถท าได้  ซึ่งจะ
เปรียบเทียบให้เห็นใน Ladder Diagram A และ Ladder Diagram B จะสังเกตเห็นได้ว่าการเขียนใน 
Ladder Diagram B จะประหยัดค าสั่งได้ 2 ค าสั่ง ในขณะที่โปรแกรมท างานได้เหมือนกัน 

 

 
Ladder Diagram A 

 
 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00000 
00001 LD 00001 
00002 LD 00002 
00003 AND 00003 
00004 OR LD  
00005 AND LD  
00006 OUT 01000 
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Ladder Diagram B 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00002 
00001 AND 00003 
00002 OR 00001 
00003 AND 00000 
00004 OR LD 01000 

 
  เมื่อต้องการให้เอาต์พุต ON ตลอดเวลาเราจะใช้แฟลค (Flag) ที่เป็นแบบ“ALWAYS ON” (253.13) ใน 

SR area มาเป็นตัวสร้างเงื่อนไขเพราะไม่สามารถต่อคอยล์เอาต์พุตได้โดยตรงกับ  Bus Bar แต่ก็มีข้อยกเว้น
เป็นบางค าสั่ง เช่น INTERLOCK CLEAR, JUMP, END และ STEP 
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Ladder Diagram B 

Address Instruction Operands 
00000 LD 00002 
00001 AND 00003 
00002 OR 00001 
00003 AND 00000 
00004 OR LD 01000 

 
  เมื่อต้องการให้เอาต์พุต ON ตลอดเวลาเราจะใช้แฟลค (Flag) ที่เป็นแบบ“ALWAYS ON” (253.13) ใน 

SR area มาเป็นตัวสร้างเงื่อนไขเพราะไม่สามารถต่อคอยล์เอาต์พุตได้โดยตรงกับ  Bus Bar แต่ก็มีข้อยกเว้น
เป็นบางค าสั่ง เช่น INTERLOCK CLEAR, JUMP, END และ STEP 
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  จ านวนหน้าสัมผัสที่ใช้ในการต่ออนุกรม หรือขนานไม่มีขีดจ ากัดจะใช้เท่าใดก็ได้ขึ้นอยู่กับความต้องการ

ของผู้ใช้ 
  เอาต์พุตทุกๆ ตัวจะมี Auxiliary Contact เพ่ือใช้งานในโปรแกรมได้ และสามารถใช้จ านวนไม่จ ากัด 
  ไม่สามารถเขียนโปรแกรมให้หน้าสัมผัสอยู่ต าแหน่งหลังจากคอยล์ได้  

 

 
 

 
 ไม่สามารถเขียนโปรแกรมให้มีเอาต์พุตเบอร์เดียวกันซ้ าหลายๆ ครั้งได้ ต้องจัดรูปเสียใหม่ 
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หัวข้อที่ 4 

 
 เอาต์พุตคอยล์ สามารถเขียนโปรแกรมให้ต่อขนานได้เลย กรณีรับเงื่อนไขของหน้าสัมผัสชุดเดียวกัน 

 

 
 
  PLC จะเริ่มประมวลผลโปรแกรมจาก Address 000.00 จนกระท่ังถึงค าสั่ง END ต าแหน่งแรก 

โดยที่ ค าสั่ง END อาจจะมีหลายต าแหน่งในโปรแกรมท่ีเป็นเช่นนี้เพื่อจุดประสงค์ส าหรับการทดสอบ
โปรแกรม กรณีแยกโปรแกรมออกเป็นส่วนๆ และง่ายต่อการตรวจสอบแก้ไขโปรแกรม 
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7. วิธีการก าหนดต าแหน่ง (Address) ของ Input Output ให้กับ PLC 
 
7.1 โครงสร้างข้อมูลและเลขฐาน 
โครงสร้างของข้อมูล 

ประเภทของข้อมูล 
ข้อมูลภายใน PLC จะมีค าจ ากัดความที่เรียกกันคือ บิต (Bit), ไบต์ (Byte), เวิร์ด (Word) หลักการเรียกและ

ความหมายของแต่ละค ามีดังนี้ 

 
เรียกว่า ข้อมูลขนาด 16 บิต หรือ 1 Channel หรือ 1 เวิร์ดก็ได้ 

 

 
ในแต่ละบิตของ Word (จ านวน 16 บิต) จะบรรจุข้อมูลในเลขฐานสอง (0 หรือ 1) และเม่ือแยกบิตท้ัง 16 บิต

ออกเป็น 4 กลุ่ม ๆ ละ 4 บิต จะสามารถแสดงข้อมูลของแต่ละ Word หรือ Channel ในรูปของเลขฐานสิบหก 4 หลัก่
หรือทีเรียกว่า 4 ดิจิต 

 
3 2 1 0 ดิจิตที ่

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 บิตที่ 
0 0 1 0 1 1 1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 ข้อมูลในเลขฐานสอง 
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ระบบเลขฐาน 
 ระบบเลขฐาน จัดเป็นระบบตัวเลขท่ีใช้งานอยู่ใน PLC ดังนั้นผู้ใช้งานมีความจ าเป็นต้องศึกษาระบบเลขฐานให้
เข้าใจประกอบกับข้อมูลอื่นๆ เพ่ือการใช้งานที่ถูกต้อง ซึ่งค่าตัวเลขฐานที่นิยมใช้มีอยู่ 3 ระบบคือระบบเลขฐานสอง, 
เลขฐานสิบ และเลขฐานสิบหกเท่านั้น 

- ระบบเลขฐานสอง (Binary:BIN) 
มีตัวเลขท่ีไม่ซ้ ากันอยู่ทั้งหมด 2 ตัว คือ 0 และ 1 

- ระบบเลขฐานสิบ (Binary Code Decimal:BCD) 
มีตัวเลขท่ีไม่ซ้ ากันอยู่ทั้งหมด 10 ตัว คือ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 หรือเรียกอีกอย่างหนึ่งว่า BCD code 

- ระบบเลขฐานสิบหก (Hexadecimal:HEX) 
มีตัวเลขท่ีไม่ซ้ ากันอยู่ทั้งหมด 16 ตัว คือ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F (ตัวอักษร 6 ตัว แทน 

ตัวเลข 10 –15 ตามล าดับ) 
 
ตารางแสดงระบบเลขฐานต่างๆ 
 

ฐานสิบ 
(Decimal) 

ฐานสิบหก 
(Hexadecimal) 

ฐานสอง 
(Binary) 

0 0 0000 
1 1 0001 
2 2 0010 
3 3 0011 
4 4 0100 
5 5 0101 
6 6 0110 
7 7 0111 
8 8 1000 
9 9 1001 
10 A 1010 
11 B 1011 
12 C 1100 
13 D 1101 
14 E 1110 
15 F 1111  

 
195



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

196

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ทฤษฎ)ี 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

7.2 การก าหนดเบอร์รีเลย์ 
 
 โดยปกติแล้ว PLC ของ OMRON จะก าหนดพื้นที่รีเลย์(Relay) เป็น word หรือ Channel ซ่ึงแต่ละ Channel 
จะประกอบด้วยข้อมูลขนาด 16 บิตในแต่ละบิตจะบรรจุข้อมูลในเลขฐานสองคือเลข 1 ซึ่งแทนสถานะ ON และเลข 0 ซ่ึง
แทนสถานะ OFF ดังตัวอย่างข้างล่างนี้คือ เวิร์ด 000 ซึ่งประกอบด้วย 16 บิตจากบิตที่ 00 ถึง บิตที่15 

การอ้างถึงรีเลย์แต่ละบิต เราจะแทนด้วยเลข 5 หลัก 3 หลักแรกเป็น Word หรือ Channel ส่วนสองหลักหลัง
เป็นบิต (Bit) 

 

 
การก าหนดเบอร์รีเลย์ของ PLC 

 
หมายเหตุ  
1. ใน PLC บางรุ่นใช้เป็นตัวเลข 6 หลักโดย 4 หลักแรกเป็นหมายเลข Channel ส่วน 2 หลักหลังเป็นหมายเลขบิตเช่น 

0000.00 เป็นต้น 
2. ในกรณีที่ท่านใช้งาน Programming Console จะไม่ปรากฎจุดทศนิยมระหว่างหมายเลขเวิร์ดและบิตเช่น เวิร์ดที่ 0 

บิตที่ 10 จะแสดงเป็น 00010 
3. ในกรณีที่ท่านใช้งาน CX-Programmer หรือซอต์ฟแวร์อ่ืน จะแสดงจุดทศนิยมระหว่างหมายเลขเวิร์ดและบิตเช่นเวิร์ด

ที ่0 บิตที่ 10 จะแสดงเป็น 000.10 
 

จากที่กล่าวข้างต้นเป็นการอ้างถึงแต่ละบิตของรีเลย์ในส่วนที่เรียกว่า Internal Relay (IR) ซึ่งประกอบด้วย Input 
Area (IR000 ถึง IR009), Output Area (IR010 ถึง IR019) และ Work Area (IR020-IR049 และ IR200 ถึง IR231) ใน
กรณีของรีเลย์ชนิดอื่นๆ ก็มีการก าหนดเบอร์ในลักษณะเดียวกัน เช่น Holding Relay, Link Relay ดังตัวอย่างต่อไปนี้ 
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7.3 การก าหนดต าแหน่งอินพุตและเอาต์พุต 
  
การก าหนดต าแหน่งอินพุตและเอาต์พุต PLC ชนิดบล็อค 
 ส าหรับ PLC แบบ Block นั้นต าแหน่งของอินพุต/เอาต์พุตนั้นจะแสดงหมายเลขไว้ที่ PLC อยู่แล้วยกตัวอย่างให้
เห็นดังต่อไปนี้ 

 
ต าแหน่งของอินพุต/เอาตพุ์ตของ PLC รุ่น CPM2A-20CDR ซ่ีงมีจ านวน 20 จุด เป็นพ้ืนท่ีหน่วยความจ าในส่วน

ของ Internal Relay (IR) 
 

การเขียนโปรแกรม ถา้ตอ้งการใชง้านอินพุต ท่ีต่ออยูก่บัอินพุตของ PLC บิตท่ี 0 เวลาอา้งต าแหน่งจะ
ก าหนดเป็น 000.00 หมายถึงใช ้IR เวิรด์ท่ี 0 บิตท่ี 0  
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การก าหนดต าแหน่งอินพุตและเอาต์พุต PLC ชนิดโมดูล 
 ส าหรับ PLC ชนิดโมดูล ของ OMRON นั้นแบ่งเป็นหลายรุ่นได้แก่รุ่น CQM1/CQM1H 
/C200Hα/CS1/CJ1 ซึ่งในขณะนี้แต่ละรุ่นยังมีการอ้างแอสเดรสแตกต่างกันอยู่  ยกตัวอย่างการอ้างแอสเดรสของแต่ละรุ่น
ดังนี้ 
 

การอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น CQM1/CQM1H 
ส าหรับ PLC รุ่นนี้ การระบุต าแหน่งแอสเดรสนั้น ก าหนดว่าอินพุตเริ่มต้นที่หมายเลข 000 เอาต์พุตเริ่มที่

หมายเลข 100 สามารถแสดงตัวอย่างได้ดังรูป 
 

 
ตัวอย่างการอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น CQM1/CQM1H 

 
การก าหนดแอสเดรสของ PLC รุ่น CQM1/CQM1H น้ัน การอา้งแอสเดรสของอินพุตจะเร่ิมท่ี Channel 0 

ถา้มีการใชง้านอินพุตเพ่ิมจะนับแอสเดรสเรียงต่อไปเป็น 001, 002,…….. ส่วนเอาตพุ์ตจะเร่ิมท่ี Channel 100 ถา้
มีการใชง้านเอาตพุ์ตเพ่ิมจะนับแอสเดรสต่อเป็น 101, 102,…….. 
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การอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น C200Hα 
 

 
ตัวอย่างการอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น C200Hα 

การก าหนดแอสเดรสของ PLC รุ่น C200Hα จะก าหนดตามต าแหน่งของ Backplane ดงัรปู ต าแหน่งใดท่ี
ไมไ่ดใ้ชง้านจะขา้มหมายเลขน้ันไป* 

 
การอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น CS1/CJ1 
 

 
ตัวอย่างการอ้างแอสเดรสของ PLC รุ่น CS1/CJ1 

 
หมายเหตุ *การอา้งแอสเดรสของ PLC รุ่น C200Hα และ CS1/CJ1 น้ันกล่าวถึงเฉพาะ Standard I/O Unit 

เท่าน้ัน นอกจากน้ียงัมี Special I/O Unit อ่ืนๆ ซ่ึงมีการก าหนดแอสเดรสแตกต่างกนัออกไป สามารถ
ศึกษาเพ่ิมเติมไดจ้าก PLC รุ่นน้ัน 
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จงท าเครื่องหมาย  (ถูก) หรือ  (ผิด) หน้าข้อความดังต่อไปนี้ 
___ 1.ระบบควบคุม PLC มีต้นก าเนิดมาจากประเทศสหรัฐอเมริกา 
___ 2.ระบบควบคุม PLC ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมาเพ่ือทดแทนระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
___ 3.ระบบควบคุม PLC เปลี่ยนเงื่อนไขการใช้งานได้ยากกว่าระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
___ 4.การติดตั้งระบบควบคุม PLC ท าได้ง่ายกว่าระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
___ 5.ระบบควบคุม PLC มีขนาดใหญ่กว่าเมื่อเทียบกับระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
 
จงท าเครื่องหมาย X หน้าข้อที่ถูกท่ีสุด 

1. โครงสร้างภายในของ PLC มีส่วนประกอบส าคัญด้วยกันทั้งหมดกี่ส่วน 
ก. 3 ส่วน ข. 4 ส่วน 
ค.   5 ส่วน  ง. 6 ส่วน 
 

2. หน่วยใดของ PLC เปรียบเสมือนสมองของ PLC 
 ก. หน่วยประมวลผล ข. หน่วยความจ า 

ค. แหล่งจ่ายไฟ ง. หน่วยเอาต์พุต 
 

3. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่รับสัญญาณจากอุปกรณ์ภายนอก 
 ก. หน่วยเอาต์พุต ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต ง. หน่วยความจ า 
 

4. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมูลที่ใช้ในการท างาน 
 ก. หน่วยเอาต์พุต ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต ง. หน่วยความจ า 
 

 5. หน่วยความจ าชนิดใดต้องใช้แบตเตอรี่เล็กๆต่อไว้เพ่ือใช้เป็นไฟเลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ 
 ก. ARM ข. RAM 

ค. ROM ง. PLC 
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จงท าเครื่องหมาย  (ถูก) หรือ  (ผิด) หน้าข้อความดังต่อไปนี้ 
___1. ปัจจุบัน PLC จะถูกแบ่งออกเป็น 4 ขนาด 
___2. การทราบเพียงข้อมูลของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุตก็เพียงพอต่อการเลือกใช้ PLC 
___3. PLC ขนาดเล็กมีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 1024 (I/O) 
___4. PLC ขนาดใหญม่ีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 2048 (I/O) 
___5. PLC สามารถใช้ได้กับไฟฟ้ากระแสสลับเท่านั้น 
 
จงน าค าตอบท่ีถูกต้องใส่ลงในช่องว่าง 

ก. มีขนาดเล็กสามารถติดตั้งได้ง่ายจึงเหมาะกับงานควบคุมขนาดเล็กๆ 
ข. เมื่ออินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่งต้องน า PLC ออกไปทั้งชุดท าให้ระบบต้องหยุดท างานชั่วระยะเวลาหนึ่ง 
ค. โครงสร้างภายนอกมี 2 ชนิด 
ง. เพ่ิมขยายระบบได้ง่ายเพียงแค่ติดตั้งโมดูลต่างๆที่ต้องการใช้งานลงไปบน Back plane 
จ. การเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาต์พุตสามารถเพ่ิมได้น้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ฉ. อุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าให้ระบบสามารถท าการต่อได้ 
ช. มีฟังก์ชันให้เลือกใช้งานน้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ซ. มีฟังก์ชันพิเศษ เช่น ฟังก์ชันทางคณิตศาสตร์และฟังก์ชันอื่นๆ 
ฌ. ราคาแพงเมื่อเทียบกับ PLC  แบบ Block Type 

 
 
PLC สามารถจ าแนกตาม______ 
 
ข้อดี ข้อเสีย ของ PLC แบบ Block Type 

ข้อดี ข้อเสีย 
1. สามารถใช้งานแทนวงจรรีเลย์ได้ 
2.______ 
3.______ 

1.______ 
2.______ 
3.______ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
จงท าเครื่องหมาย  (ถูก) หรือ  (ผิด) หน้าข้อความดังต่อไปนี้ 
___1. ปัจจุบัน PLC จะถูกแบ่งออกเป็น 4 ขนาด 
___2. การทราบเพียงข้อมูลของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุตก็เพียงพอต่อการเลือกใช้ PLC 
___3. PLC ขนาดเล็กมีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 1024 (I/O) 
___4. PLC ขนาดใหญม่ีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 2048 (I/O) 
___5. PLC สามารถใช้ได้กับไฟฟ้ากระแสสลับเท่านั้น 
 
จงน าค าตอบท่ีถูกต้องใส่ลงในช่องว่าง 

ก. มีขนาดเล็กสามารถติดตั้งได้ง่ายจึงเหมาะกับงานควบคุมขนาดเล็กๆ 
ข. เมื่ออินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่งต้องน า PLC ออกไปทั้งชุดท าให้ระบบต้องหยุดท างานชั่วระยะเวลาหนึ่ง 
ค. โครงสร้างภายนอกมี 2 ชนิด 
ง. เพ่ิมขยายระบบได้ง่ายเพียงแค่ติดตั้งโมดูลต่างๆที่ต้องการใช้งานลงไปบน Back plane 
จ. การเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาต์พุตสามารถเพ่ิมได้น้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ฉ. อุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าให้ระบบสามารถท าการต่อได้ 
ช. มีฟังก์ชันให้เลือกใช้งานน้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ซ. มีฟังก์ชันพิเศษ เช่น ฟังก์ชันทางคณิตศาสตร์และฟังก์ชันอื่นๆ 
ฌ. ราคาแพงเมื่อเทียบกับ PLC  แบบ Block Type 

 
 
PLC สามารถจ าแนกตาม______ 
 
ข้อดี ข้อเสีย ของ PLC แบบ Block Type 

ข้อดี ข้อเสีย 
1. สามารถใช้งานแทนวงจรรีเลย์ได้ 
2.______ 
3.______ 

1.______ 
2.______ 
3.______ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
ข้อดีข้อเสียของ PLC ชนิดโมดูล 

ข้อดี ข้อเสีย 
1.สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาต์พุตได้มากกว่า
แบบ Block Type 
2. มียูนิต และรูปแบบการติดต่อสื่อสารให้เลือกใช้งาน
มากกว่าแบบ Block Type 
3._____ 
4. _____ 

1. _____ 

 
จงเลือกค าตอบท่ีถูกต้องลงในช่องว่าง 

ก. วนกลับไปท างาน 
ข. ประมวลผลโปรแกรม 
ค. ตรวจสอบสถานะอินพุต 
ง. ปรับเปลี่ยนสถานะอินพุต 
จ. ตรวจสอบสถานะเอาต์พุต 
ฉ. ปรับเปลี่ยนสถานะเอาต์พุต 

 
                        การท างาน 1 รอบของ PLC มีล าดับการท างานของหน่วยประมวลผลดังนี้ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
จงท าเครื่องหมาย  (ถูก) หรือ  (ผิด) หน้าข้อความดังต่อไปนี้ 
__/_ 1.ระบบควบคุม PLC มีต้นก าเนิดมาจากประเทศสหรัฐอเมริกา 
__/_ 2.ระบบควบคุม PLC ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมาเพ่ือทดแทนระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
__x_ 3.ระบบควบคุม PLC เปลี่ยนเงื่อนไขการใช้งานได้ยากกว่าระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
__/_ 4.การติดตั้งระบบควบคุม PLC ท าได้ง่ายกว่าระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
__x_ 5.ระบบควบคมุ PLC มีขนาดใหญ่กว่าเมื่อเทียบกับระบบควบคุมแบบรีเลย์ 
 
จงท าเครื่องหมาย X หน้าข้อที่ถูกท่ีสุด 

1. โครงสร้างภายในของ PLC มีส่วนประกอบส าคัญด้วยกันทั้งหมดกี่ส่วน 
ก. 3 ส่วน ข. 4 ส่วน 
ค.   5 ส่วน  ง. 6 ส่วน 
 

2. หน่วยใดของ PLC เปรียบเสมือนสมองของ PLC 
 ก. หน่วยประมวลผล ข. หน่วยความจ า 

ค. แหล่งจ่ายไฟ ง. หน่วยเอาต์พุต 
 

3. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่รับสัญญาณจากอุปกรณ์ภายนอก 
 ก. หน่วยเอาต์พุต ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต ง. หน่วยความจ า 
 

4. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมูลที่ใช้ในการท างาน 
 ก. หน่วยเอาต์พุต ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต ง. หน่วยความจ า 
 

 5. หน่วยความจ าชนิดใดต้องใช้แบตเตอร์รี่เล็กๆต่อไว้เพ่ือใช้เป็นไฟเลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ 
 ก. ARM ข. RAM 

ค. ROM ง. PLC 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
จงท าเครื่องหมาย  (ถูก) หรือ  (ผิด) หน้าข้อความดังต่อไปนี้ 
__/_1.ปัจจุบัน PLC จะถูกแบ่งออกเป็น 4 ขนาด 
__X_2.การทราบเพียงข้อมูลของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุตก็เพียงพอต่อการเลือกใช้ PLC 
__X_3.PLC ขนาดเล็กมีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 1024 (I/O) 
__/_4.PLC ขนาดใหญ่มีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 2048 (I/O) 
__X_5.PLC สามารถใช้ได้กับไฟฟ้ากระแสสลับเท่านั้น 
 
จงน าค าตอบท่ีถูกต้องใส่ลงในช่องว่าง 

ก. มีขนาดเล็กสามารถติดตั้งได้ง่ายจึงเหมาะกับงานควบคุมขนาดเล็กๆ 
ข. เมื่ออินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่งต้องน า PLC ออกไปทั้งชุดท าให้ระบบต้องหยุดท างานชั่วระยะเวลาหนึ่ง 
ค. โครงสร้างภายนอกมี 2 ชนิด 
ง. เพ่ิมขยายระบบได้ง่ายเพียงแค่ติดตั้งโมดูลต่างๆที่ต้องการใช้งานลงไปบน Back plane 
จ. การเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาต์พุตสามารถเพ่ิมได้น้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ฉ. อุปกรณ์อินพุต/เอาต์พุตเสียจุดใดจุดหนึ่ง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าให้ระบบสามารถท าการต่อได้ 
ช. มีฟังก์ชันให้เลือกใช้งานน้อยกว่า PLC ชนิดโมดูล 
ซ. มีฟังก์ชันพิเศษ เช่น ฟังก์ชันทางคณิตศาสตร์และฟังก์ชันอื่นๆ 
ฌ. ราคาแพงเมื่อเทียบกับ PLC  แบบ Block Type 

 
PLC สามารถจ าแนกตาม___ค___ 
ข้อดี ข้อเสีย ของ PLC แบบ Block Type 

ข้อดี ข้อเสีย 
1. สามารถใช้งานแทนวงจรรีเลย์ได้ 
2.__ก____ 
3.__ซ____ 

1.__จ____ 
2.__ข____ 
3.__ช____ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝมีือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
ข้อดีข้อเสียของ PLC ชนิดโมดูล 

ข้อดี ข้อเสีย 
1.สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาต์พุตได้มากกว่า
แบบ Block Type 
2. มียูนิต และรูปแบบการติดต่อสื่อสารให้เลือกใช้งาน
มากกว่าแบบ Block Type 
3.__ง___ 
4. __ฉ___ 

1. __ฌ___ 

 
จงเลือกค าตอบท่ีถูกต้องลงในช่องว่าง 

ก. วนกลับไปท างาน 
ข. ประมวลผลโปรแกรม 
ค. ตรวจสอบสถานะอินพุต 
ง. ปรับเปลี่ยนสถานะอินพุต 
จ. ตรวจสอบสถานะเอาต์พุต 
ฉ. ปรับเปลี่ยนสถานะเอาต์พุต 

การท างาน 1 รอบของ PLC มีล าดับการท างานของหน่วยประมวลผลดังนี้ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบเตรียมการสอน 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 เวลา   8    ชม. 

วัตถุประสงค์  : 
1. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถเขียนค าสั่งควบคุม PLC จาก Ladder Diagram ได้ 
2. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถท าการควบคุมการท างานของอุปกรณ์ต่างๆ ด้วย PLC ได ้ 
3. เพ่ือให้ผู้เข้ารับการฝึกอบรมสามารถตรวจสอบและแก้ปัญหาเบื้องต้นในการใช้งาน PLC ได้ 

 
วิธีการสอน  : 
    บรรยายและสาธิต 
 
 อุปกรณ์ช่วยฝึก : 
     ชุดทดลอง PLC 
 
การมอบหมายงาน  : 

1. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบอนุกรม 
2. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบขนาน 
3. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบผสม 
4. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบค้างต าแหน่ง 
5. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบตั้งเวลา 
6. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบนับจ านวนครั้ง 
7. งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบท างานต่อเนื่อง 
8. งานเชื่อมต่อ PLC กับโปรแกรมประยุกต์ 

 
การวัดและประเมินผล  : 

1. ประเมินจากผลการทดลองตามใบงาน 
2. ประเมินจากขั้นตอนการปฏิบัติงานตามใบข้ันตอนการปฏิบัติงาน 

 
หนังสืออ้างอิง  : ฐิฑารีย์ ถมยา.(2551).นิวแมติกส์และนิวแมติกส์ไฟฟ้าเบื้องต้น 
  เด่น คอกพิมาย.(2552).การควบคุมนิวเมติกส าหรับอุตสาหกรรมอัตโนมัติ 
  ณัฐวุฒิ ชินธเนศ.(2553). Industrial Automation and Control Laboratory 
  วิทยาลัยเทคนิคสัตหีบ.เอกสารประกอบการสอนวิชา PLC 
  OMRON Corporation.CX-Programmer introduction guide 
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หัวข้อที่ 4 

Programming Console 
 Programming Console เป็นอุปกรณ์ป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ซึ่งมีความสะดวกในการน าไปใช้งาน ดังนั้น
ก่อนที่จะลงมือเขียนโปรแกรม PLC จึงจ าเป็นต้องรู้วิธีการใช้งาน Programming Console ก่อน 
 Programming Console จะถูกใช้เป็นตัวอ่านและเขียนโปรแกรมแบบ Instruction List(Mnemonic) ให้กับ 
PLC โดยต่อเข้าที่ Peripheral Port ของ PLC (ก่อนการใช้งานต้องพิจารณารุ่นของ PLC ที่ใช้งานด้วย เพราะบางรุ่นไม่
สามารถต่อเข้า Peripheral Port ได้โดยตรงต้องใช้ Adapter ก่อน) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

แผงหน้าปัด CQM1-PRO01-E แผงหน้าปัด C200H-PRO27-E 

ภาพขยายแผงหน้าปัด รุ่น CQM1-PRO01-E 
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Password Input 
เมื่อต่อ Programming Console เข้ากับ PLC แล้วเปิดไฟจ่ายให้กับ PLC หรือเมื่อต่อ Programming Console 

เข้ากับ PLC ในขณะที่ PLC มีไฟจ่ายให้อยู่แล้ว ให้สังเกตที่หน้าจอ LCD จะแสดงผล หลังจากนั้น ให้กดปุ่มเรียงตามล าดับ
ดังรูป ซึ่งการกดปุ่มตามนี้เป็นการข้ามรหัสผ่าน หลังจากข้ามรหัสผ่านแล้ว สามารถเรียกดูโปรแกรมหรือเขียนโปรแกรม

ลงในPLC ได้ 

 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 

 

การต่อ Programming Console กับ PLC 

หน้าจอ LCD เมื่อต่อ Programming Console เข้า PLC ครั้งแรก 

การข้ามรหัสผ่าน 
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ความหมายของ Keyboard 
 การใช้ค าสั่งแบบ Mnemonic Code ต้องเข้าใจความหมายเกี่ยวกับปุ่มต่างๆ บน Programming Console จะ
ท าให้ใช้เครื่องมือในการเขียนโปรแกรม หรือฟังก์ชันอื่นอย่างถูกต้อง 

 
ปุ่มเรียกค าสั่ง Special ออกมาเช่น หากต้องการเขียนค าสั่ง mov (21) ก็กด FUN และตามด้วย 21 ค าสั่ง 
mov ก็จะปรากฎขึ้นมาแสดงผล 
 
ปุ่มเรียกค าสั่ง Load ออกมาใช้งาน 
 
ปุ่มเรียกค าสั่ง AND ออกมาใช้งาน 

 
ปุ่มเรียกค าสั่ง OR ออกมาใช้งาน 
 
ปุ่มเรียกค าสั่ง OUT 
 
ปุ่มเรียกใช้งานที่เก่ียวข้องกับ Timer 
 
ปุ่มเรียกใช้งานที่เก่ียวข้องกับ Counter 
 
ปุ่มที่ใช้ร่วมกับ LD, AND หรือ OR ที่ต้องการให้เป็น Contact แบบ NC 
 
ปุ่มเรียกใช้ Holding Relay 
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ปุ่มเรียกใช้ Temporary Relays (กรณีโปรแกรมมีการแยกสาขา)  
 
ปุ่มเรียกใช้ฟังก์ชัน SHIFT Register  
 
ปุ่มเรียกใช้ค าสั่ง หรือตัวอักษรด้านบนของแต่ละปุ่ม เช่นกดแล้วกด 
จะได้ A      
 
ปุ่มเรียกใช้เลขฐานสิบ หรือเลขฐาน 16 ในการโปรแกรม หรือดูค่าต่างๆ 
   
 
 

การลบหน่วยความจ าของ PLC
 การลบโปรแกรมเก่าใน RAM Memory ของ CPU ทั้งหมดท าได้ดังนี้ 

- บิดกุญแจมาที่ PROGRAM mode (การลบหน่วยความจ า PLC จะต้องอยู่ Program Mode เท่านั้น) 

 
แสดงหน้าจอ LCD เมื่อบิดกุญแจมาที่ Program Mode 

 
- ให้กดปุ่ม CLR จนกระท่ังหน้าจอ LCD แสดงเป็น 00000 

 
แสดงหน้าจอ LCD หลังจากกดปุ่ม CLR 
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- PLC Memory จะถูกลบหลังจากกด ปุ่ม ตามล าดับดังรูปข้างล่าง 

 

 
 

 
แสดงการกดปุ่มต่างๆเพื่อลบหน่วยความจ า 

 
 ผู้ใช้สามารถเลือกที่จะไม่ลบหน่วยความจ าในส่วนของ HR, CNT หรือ DM ก็ได้ โดยกดปุ่มท่ีมีตัวอักษร DM, CNT 
หรือ HR ก่อนที่จะกดปุ่ม MONTR 
 
การค้นหาค าสั่ง ( Search ) 
 
 ในกรณีที่มีโปรแกรมขนาดใหญ่ การใช้โหมดการค้นหา (Search) จะท าให้เรียกดูโปรแกรมได้อย่างรวดเร็ว 
ตัวอย่างเช่น ต้องการค้นหา เอาต์พุต 010.00 ว่าอยู่บรรทัดใดในโปรแกรม 
 ถ้าอยู่ในโหมด RUN หรือ โหมด MONITOR จะแสดงผลการท างานขณะนั้นว่าอยู่ในสภาวะ ON หรือ OFF และ
สามารถที่จะค้นหาโปรแกรมได้ 2 กรณี คือการค้นหาเป็นอุปกรณ์บิต (Bit Searches) และการค้นหาค าสั่งเป็นชุด 
(Instruction Searches) 
 โดยการค้นหาทั้งสองแบบ สามารถกดปุ่ม SRCH ได้หลายครั้ง จนกระท่ังพบค าสั่ง หรือบิตที่ต้องการ  
 การกดปุ่มดังรูปข้างล่างนี้เป็นการค้นหาอุปกรณ์เป็นบิต (Bit Searches) 
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แสดงวิธีการกดปุ่มเพื่อค้นหาค าสั่ง 

หมายเหตุ  n ถ้ามี bit หรือค าสั่งที่ต้องการค้นหามากกว่า 1 ค าสั่งก็ให้กดปุ่ม SRCH ซ้ าไปเรื่อยๆเพ่ือค้นหา bit หรือค าสั่ง 
นั้นในต าแหน่งถัดไป 

 
การบังคับการ ON/OFF บิต โดยใช้ปุ่ม SET/RESET (Forced Bit Set/Reset) 
เราสามารถบังคับให้บิต ON หรือ OFF ได้ โดยใช้ Forced Set / Reset ตามรูปข้างล่าง 

 
         แสดงปุ่มที่ใช้ในการบังคับให้ ON     แสดงปุ่มที่ใช้ในการบังคับให้ OFF 
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วิธีการบังคับ (Forced) 
 เลือกโหมด Keys Switch ไปที่ MONITOR หรือ PROGRAM เท่านั้น สมมติเราต้องการบังคับเอาต์พุตเบอร์ 
010.00 ให้หลอด LED ติดกับดับ 
 ติด = บังคับให้ “ON” โดยกดปุ่ม SET 
 ดับ = บังคับให้ “OFF” โดยกดปุ่ม RSET 
 

 
แสดงตัวอย่างการบังคับให้บิตที่ 010.00 มีสถานะ ON 

 
การแทรกชุดค าสั่ง (Insert) และการลบชุดค าสั่ง (Delete) 
การแทรกชุดค าสั่ง (Insert) 
 เลือก Key Switch Mode อยู่ที่ Program Mode เท่านั้น (พิมพ์แทรกหรือลบไม่ได้ขณะที่ PLC อยู่ในโหมด RUN 
หรือ MONITOR) การแทรกจะต้องเลื่อนหา แอสเดรสที่ต้องการแทรกก่อน โดยโปรแกรมท่ีแทรกเข้าไปใหม่จะมี แอสเดรส 
อยู่หน้าโปรแกรมตัวเก่า วิธีการกดปุ่มสรุปดังรูป 

 
แสดงล าดับขั้นการกดปุ่มเพื่อแทรกชุดค าสั่ง 
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การลบชุดค าสั่ง (Delete) 
 การลบชุดค าสั่งก็คล้ายๆ กันคือ เรียกโปรแกรมท่ีต้องการลบออกทางหน้าจอแสดงผลดังรูป 
 

 
แสดงล าดับขั้นการกดปุ่มเพื่อลบชุดค าสั่ง 

 
หมายเหตุ ในการลบ Program น้ัน ควรมัน่ใจวา่ตอ้งการลบชุดค าสัง่ท้ิงแน่นอนซ่ึงไมเ่หมือน  กบัโปรแกรม SYSWIN 
 ท่ีสามารถเรียกโปรแกรม (Undo) เก่าท่ีลบท้ิงคืนมาได ้1ครั้ง 
 
การดูสถานะอุปกรณ์ทีละบิต (Bit Monitor)
 การกดปุ่มตามตัวอย่างข้างล่างนี้ จะเป็นการดูสถานะการท างานของอุปกรณ์ว่าอยู่สถานะ “ON” หรือ “OFF” 
 

 
แสดงการดูสถานะของบิตที่ 000.01 
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การดูสถานะอุปกรณ์ทีละเวิร์ด (Word Monitor)
 การกดปุ่มตามตัวอย่างข้างล่างนี้ จะเป็นการดูสถานะการท างานครั้งละ 1 เวิร์ด ซึ่งจากตัวอย่างเป็นการดูพื้นที่ของ 
IR เวิร์ด 00 ซึ่งข้อมูลที่แสดงเป็นการแสดงข้อมูลแบบเลขฐาน 16 ขนาด 4 หลัก 

 
แสดงการดูสถานะอุปกรณ์ในเวิร์ดที่ 000 

 
การดูสถานะของอุปกรณ์พร้อมกันหลายๆ ตัว (Multiple Address Monitoring)
 การกดปุ่มตามสเต็ปตามรูป เป็นการเรียกดูสถานะอุปกรณ์ พร้อมๆ กันทั้งหมด 3 อุปกรณ์ด้วยกัน จากตัวอย่าง
เป็นการดู TIM 001 อินพุต 000.01 และ DM0010 เป็นต้น 

 
แสดงการดูสถานะอุปกรณ์พร้อมกันทีละ 3 ตัว 

 แสดงวา่การดสูถานะของอุปกรณบ์น Programming Console จะสามารถแสดงพรอ้มกนัได ้3 อุปกรณ ์ถา้
อยากดอุูปกรณต์วัใหมใ่หพิ้มพเ์ขา้ไปแลว้ อุปกรณต์วัท่ีแสดงบนจอขวาสุดจะถูกเล่ือนออกไปจากจอ LCD 
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การดูสถานะของอุปกรณ์เป็นเลขฐานสอง ขนาด 16 บิต (Binary Monitor)
 การกดปุ่มแบบนี้ ผู้ใช้ (User) สามารถเห็นข้อมูลของเวิร์ดเปลี่ยนแปลงทีละ 16 บิตได้ ดูสภาวะ ON หรือ OFF 
ของ 1 เวิร์ดได้ แต่การดูสถานะแบบนี้สามารถดูได้หน้าจอละ 1 เวิร์ดเท่านั้น 

 
แสดงการดูสถานะของอุปกรณ์พร้อมกันที่ละ 3 ตัว 

 
 สามารถท่ีจะใชปุ่้ม        หรือ      เล่ือนดเูวิรด์ตวัก่อนหนา้ หรือตวัถดัไปไดเ้มื่อดคู่าทีละเวิรด์แลว้ ผูใ้ชย้งั
สามารถ Force Set/Reset ในรปูของ Word ทั้ง 16 Bit หรือในรปูของ Binary Monitor 
 

 
แสดงการ Force SET/RESET ในเวิร์ดที่ 10 
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การเปลี่ยนแปลงข้อมูลแบบ HEX/BCD (Modification HEX/BCD)
 การเปลี่ยนแปลงข้อมูลทั้งแบบ HEX/BCD ในอุปกรณ์ใดๆ ผู้ใช้สามารถจะเปลี่ยนค่าได้เฉพาะในโหมด Monitor 
หรือโหมด Program เท่านั้น 

 
แสดงการเปลี่ยนค่าข้อมูลใน D0000 

 
การแก้ไขค่า Timer Value
 เลือก Key Switch ไปที่โหมด Monitor หรือ Program แล้วกดปุ่มเรียงตามล าดับตามรูป 
 

 
แสดงการเปลี่ยนค่าใน Timer 000 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
การเปลี่ยนแปลงข้อมูลแบบ HEX/BCD (Modification HEX/BCD)
 การเปลี่ยนแปลงข้อมูลทั้งแบบ HEX/BCD ในอุปกรณ์ใดๆ ผู้ใช้สามารถจะเปลี่ยนค่าได้เฉพาะในโหมด Monitor 
หรือโหมด Program เท่านั้น 

 
แสดงการเปลี่ยนค่าข้อมูลใน D0000 

 
การแก้ไขค่า Timer Value
 เลือก Key Switch ไปที่โหมด Monitor หรือ Program แล้วกดปุ่มเรียงตามล าดับตามรูป 
 

 
แสดงการเปลี่ยนค่าใน Timer 000 
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สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
การแก้ไขค่า Counter Value
 เลือก Key Switch ไปที่โหมด Monitor หรือ Program แล้วกดปุ่มเรียงตามล าดับตามรูป 

 
แสดงการเปลี่ยนค่าใน CNT 001 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
การใช้ซอฟต์แวร์ป้อนโปรแกรม (CX- Programmer Version3)
 
ส่วนประกอบต่างๆ ของหน้าจอซอฟต์แวร์
หนา้จอของ ซอฟตแ์วร ์ในขัน้ตน้จะมีส่วนประกอบหลกัอยู่ 3 ส่วนคือ 
- Project Workspace :- เป็นตวั Project Explorer จะเป็นลกัษณะคลา้ย windows explorer (ของ MS-windows 
 95/98) ซ่ึงเมื่อ double click ท่ี icon ตวัใด ก็จะไปเปิด window ของส่วนประกอบน้ันขึ้ นมา 
- Editor window :- เอาไวเ้ขียน Program ให ้PLC ในรปูแบบเป็น Ladder Diagram หรือ Mnemonic Code (หรือ
 เรียก Statement List, Instruction List)  
- Output window :- เป็นส่วนท่ีรายงานผลการ compile program วา่มี error หรือ warning หรือมีขอ้ผิดพลาดอะไร
 ท่ีเก่ียวขอ้งกบั PLC 

 
 
การใช้ ซอฟต์แวร์ เขียนโปรแกรมให้ PLC
 การเขียน Program ให้กับ PLC โดยใช้ ซอฟต์แวร์ ตัวนี้ สามารถเขียนโปรแกรมได้ 2 รูปแบบคือ แบบ Ladder 
diagram หรือแบบ Mnemonic Code (ซึ่งโดยทั่วไปจะเรียกว่า Instruction List หรือ Statement List) 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 

 
เขียนเป็นลักษณะของ Ladder Diagram สามารถคลิ๊กที ่Icon ตามตัวอย่าง หรือเข้าท่ีเมนู [View]-[Diagram] 

 

 
เขียนเป็นแบบ Mnemonic Code สามารถคลิ๊กท่ี Icon ตามตัวอย่าง หรือเข้าไปที่เมนู [View]-[Mnemonic] 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
สัญลักษณ์ที่ใช้ในการเขียน Ladder Diagram เบื้องต้น
 การเขียนโปรแกรมในรูปแบบ Ladder Diagram ก็จะท าได้โดยวางสัญลักษณ์ของ Ladder diagram ลงบน
หน้าจอส่วนของ Program Editor 
 การน าสัญลักษณ์ Ladder มาวางนั้นสามารถท าได้โดยการ Click ที่รูปสัญลักษณ์ท่ีต้องการเลือกเอามาวางก่อน
หนึ่งที แล้วค่อยไป Click ที่ต าแหน่งบนหน้าจอส่วนของ Program Editor ที่ต้องการวางสัญลักษณ์นั้นลงไปอีกหนึ่งที 
(ไม่ใช่ Click กดค้างไว้แล้วลากมาปล่อยมือแบบ Dragand Drop) ดังรูป 
 

 
รูปสัญลักษณ์ที่จะ Click เลือกเอามาวาง 

การวางสัญลักษณ์รูป Contact กับ Coil
- Click เลือกที่สัญลักษณ์ท่ีต้องการ 1 ครั้งให้ยุบลง แล้วน าเมาส์ไป Click อีกครั้งหนึ่งตรงต าแหน่งที่ต้องการวาง

สัญลักษณ์ 

 
 

- เมื่อวางแล้วจะปรากฏหน้าจอดังรูป ให้ใส่แอสเดรสที่ต้องการในช่องว่าง หลังจากนั้นกดปุ่ม[OK] 

 
- หลังจากนั้นให้กดปุ่ม [OK] จะปรากฏหน้าจอ Edit Comment เพ่ือใส่ค าอธิบาย(ใส่หรือไม่ใส่ Comment ก็ได้) 

 
 
 
 
 

 

221



เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

222

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
- หลังจากนั้นให้กดปุ่ม [OK] จะปรากฏสัญลักษณ์ และหมายเลขดังรูป (ในกรณีที่ใส่ Comment จะปรากฏ

ข้อความ Comment ด้วย) 

 
 

- หลังจากนั้น ให้เขียนโปรแกรม 
 

การลากเส้นแนวนอนและแนวตั้งเพื่อเชื่อมสัญลักษณ์แต่ละตัว
 ในกรณีที่ต้องการเชื่อมต่อสัญลักษณ์โดยการลากเส้นในแนวนอน ก็ Click ไปที่สัญลักษณ์รูปเส้นในแนวนอน 
(Horizontal Line) แล้วไป Click ที่ต าแหน่งช่อง Cell ที่ต้องการวางรูปเส้น ก็จะเป็นการวางรูปเส้นในแนวนอนลงไปบน
ช่อง Cell นั้น แต่ถ้าต้องการลากเส้นในแนวตั้งเพ่ือต้องการจะต่อรูปสัญลักษณ์แบบขนาน จะมีจุดสังเกตโดยดูตามรูป 

- คลิ๊ก สญัลกัษณข์องเสน้ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบข้อมูล 
(ปฏิบัต)ิ 

หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
หัวข้อที่ 4 

 
- น ามา Click ที่ต าแหน่งที่ต้องการโดยเลือก Click ที่ต าแหน่งมุมของกรอบท่ีเหลี่ยมที่ต้องการลากเส้นแนวตั้ง 
- ในกรณีที่ต้องการลบเส้นให้ใช้เมาส์คลิ๊กอีกครั้งหนึ่ง 
- หลังจากนั้นจึงน าสัญลักษณ์ที่เป็น Contact มาวางขนานดังรูป 

 
 
การวางสัญลักษณ์ที่เป็น Instruction

- เลือกสัญลักษณ์ของฟังก์ชัน หลังจากนั้นให้น าไปคลิ๊กยังต าแหน่งที่ต้องการ 

 
 

- หลังจากคลิ๊กเพ่ือวางฟังก์ชันแล้วจะปรากฏหน้าจอ ให้ใส่ชื่อย่อของฟังก์ชัน หรือ ก าหนดเป็นหมายเลข 
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สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
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- น ามา Click ที่ต าแหน่งที่ต้องการโดยเลือก Click ที่ต าแหน่งมุมของกรอบท่ีเหลี่ยมที่ต้องการลากเส้นแนวตั้ง 
- ในกรณีที่ต้องการลบเส้นให้ใช้เมาส์คลิ๊กอีกครั้งหนึ่ง 
- หลังจากนั้นจึงน าสัญลักษณ์ที่เป็น Contact มาวางขนานดังรูป 

 
 
การวางสัญลักษณ์ที่เป็น Instruction

- เลือกสัญลักษณ์ของฟังก์ชัน หลังจากนั้นให้น าไปคลิ๊กยังต าแหน่งที่ต้องการ 

 
 

- หลังจากคลิ๊กเพ่ือวางฟังก์ชันแล้วจะปรากฏหน้าจอ ให้ใส่ชื่อย่อของฟังก์ชัน หรือ ก าหนดเป็นหมายเลข 
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สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 
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หัวข้อที่ 4 

 
- หลังจากใส่ค าสั่งแล้วจะปรากฏโปรแกรมท้ังหมดดังรูป 

 
 

การถ่ายโอนโปรแกรมจากคอมพิวเตอร์ไปยัง PLC (Download Program)
- Click ปุ่มนี้เพ่ือให้ Software ท าการ “On-Line” กับ PLC 

 
- หลังจากนั้นจะปรากฏหน้าจอดังรูป เพ่ือเป็นการยืนยันว่าจะ Download Program หรือ ไม่ ให้เลือก [YES] 

 
- เมื่อติดต่อกับ PLC ได้แล้ว รูปปุ่มรูปสามเหลี่ยมจะยุบลงไปแล้วหน้าจอส่วนของ Ladder Diagram จะกลายเป็นสี

เทา และจะไม่สามารถวางสัญลักษณ์อะไรลงเพ่ิมเติมลงไปได้อีก  
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- สามารถ Download Program ในโหมดใดของ PLC ก็ได้ โดยคลิ๊ก เลือกโหมดจากToolbar ดังรูป 

 
- หลังจากนั้นเข้าไปที่เมนู [PLC]-[Transfer]-[To PLC] หรือคลิ๊ก ที ่Toolbar ดังรูปข้างล่าง และ Download 

Program ตามข้ันตอน 

 
 

- เลือก Download ส่วนที่ต้องการ หลังจากนั้นคลิ๊กที่ปุ่ม [OK] และ Download ตามข้ันตอนไปเรื่อยๆ 
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จะข้ึน window นี้เพื่อยืนยันถ้าต้องการ download ให้คลิ๊ก Yes 

 

 
ถ้า PLC ก าลัง run อยู่ใน Monitor Mode ก็จะขึ้น window นี้ว่าถ้าต้องการ download จะเปลี่ยน PLC เป็น Program 

Mode (แล้ว PLC จะหยุดท างานชั่วขณะ) ให้คลิ๊ก Yes 
 

 
จะข้ึน window นี้บอกว่า ก าลัง download โปรแกรมลงไป PLC 

 

 
ให้สังเกตค าว่า Download Successful หมายถึง Download ข้อมูลลงไปที่ PLC เสร็จเรียบร้อย ให้คลิ๊กOK 
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การถ่ายโอนโปรแกรมจาก PLC ไปยังคอมพิวเตอร(์Upload Program) 

- ให้ท าการ On-Line กับ PLC เช่นเดียวกับกรณีที่ Download Program 
- หลังจากนั้นเข้าไปที่เมนู [PLC]-[Transfer]-[From PLC] หรือ Click เลือกที่ Toolbar ดังรูป 

 
- หลังจากนั้นท าตามขั้นตอนเดียวกับการ Download จนกว่าจะข้ึนหน้าจอนี้ จึงจะถือว่าการ Upload Program 

เสร็จเรียบร้อย 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

228

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่1
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่2
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 2 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

229

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่2
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 2 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

230

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่3
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 3 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่4
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

231

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่4
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 1 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

232

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่5
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 2 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

233

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่6
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 2 ตัว 

หลอดไฟ 2 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

234

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่7
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 3 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. ป้อนค าสั่งลงใน PLC 
9. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
10. บันทึกผลการทดลอง 
11. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่8
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 2 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. สร้างชุดค าสั่งลงในโปรแกรมประยุกต์ 
9. เชื่อมต่อโปรแกรมประยุกต์กับ PLC 
10. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
11. บันทึกผลการทดลอง 
12. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

235

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่ 4 

ขั้นตอนการปฏิบัติงาน  : การทดลองที่8
1. เตรียมอุปกรณ์ในการทดลอง 

อุปกรณ์ จ านวน 

สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติเปิด 1 ตัว 
สวิตช์ปุ่มกดแบบปกติปิด 1 ตัว 

หลอดไฟ 2 หลอด 

สายไฟ 1ชุด 

PLC 1ชุด 

สายโหลดค าสั่งPLC 1ชุด 

 
2. ติดตั้งอุปกรณ์บนชุดฝึก 
3. เขียน Ladder Diagram 
4. เขียนค าสั่ง 
5. ต่อสายสัญญาณ Input 
6. ต่อสายสัญญาณ Output 
7. ตรวจสอบความถูกต้องของอุปกรณ์ก่อนการทดลอง 
8. สร้างชุดค าสั่งลงในโปรแกรมประยุกต์ 
9. เชื่อมต่อโปรแกรมประยุกต์กับ PLC 
10. ทดลองการท างานของอุปกรณ์ 
11. บันทึกผลการทดลอง 
12. จัดเก็บอุปกรณ์ 
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เอกสารประกอบการฝึก  หลักสูตรเทคโนโลยีชั้นสูง  สาขา เมคาทรอนิกส์ ระดับ 1

236

 

หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่  4 

การทดลองท่ี1 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบอนุกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง

1 . จงเขยีนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2 . จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบอนุกรม

วงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
 

Ladder Diagram
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่่ 4 

การทดลองท่ี2 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบขนาน
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
ค าสั่ง

1. จงเขยีนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2. จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
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Ladder Diagramวงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่่ 4 

การทดลองท่ี2 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบขนาน
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
ค าสั่ง

1. จงเขยีนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2. จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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Ladder Diagramวงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่่ 4 

การทดลองท่ี3 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบผสม
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง 

1. จงเขียนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2. จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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Ladder Diagramวงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
งานที่่ 4 

การทดลองท่ี4 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบค้างต าแหน่ง
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง 

1. จงเขียนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2. จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
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Ladder Diagramวงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 

การทดลองท่ี5 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบตั้งเวลา
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง  

1 . จงเขียนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2 . จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
 

Ladder Diagram

วงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
 

การต่ออุปกรณ์เข้ากับ PLC

งานที่่ 4 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 

การทดลองท่ี6 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบนับจ านวนครั้ง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง  

1 . จงเขยีนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2 . จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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Ladder Diagram

วงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
 

การต่ออุปกรณ์เข้ากับ PLC

งานที่่ 4 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 
 งานที่

การทดลองท่ี7 งานเขียนโปรแกรมควบคุมแบบท างานต่อเนื่อง 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
ค าสั่ง  

1 . จงเขียนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2 . จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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Ladder Diagram

วงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
 

การต่ออุปกรณ์เข้ากับ PLC

 4 
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หลักสูตรการฝึกยกระดับฝีมือ 
สาขา เมคคาทรอนิกส์ ระดับ1 

Mechatronics Level1 
0920083270101 

ใบงาน 
หัวข้อวิชา PLC เบื้องต้น 
รหัสวิชา 0922720103 

การทดลองท่ี8 งานเชื่อมต่อ PLC กับโปรแกรมประยุกต์ 
 
 

 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 
 

 
 
ค าสั่ง  

1 . จงเขียนโปรแกรมควบคุมจาก Ladder Diagram ที่ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับวงจรไฟฟ้าที่ก าหนด 
2 . จงท าการควบคุม PLC พร้อมทั้งอธิบายการท างาน 
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วงจรไฟฟ้าส าหรับสร้าง Ladder Diagram
 

Ladder Diagram

วงจรนิวเมติกส์ 

การต่ออุปกรณ์เข้ากับ PLC

งานที่่ 4 
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หลักสตูรการฝกึยกระดับฝีมือ  
    สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 5 เวลา 2 ชม. 

 

จงท าเครื่องหมาย X หน้าข้อท่ีถูกท่ีสุด 
1. ข้อใดคือสาเหตุของการเกิดอบุัติเหตุที่มาจากตัวบุคคล 

ก. ใช้เครื่องมอืเครือ่งจักรที่ช ารุด หรอืเริ่มช ารุด               ข. แสงสว่างไมเ่พียงพอ อากาศไม่เพียงพอ 
ค. การแต่งกายไม่รัดกุม แต่งกายไมเ่หมาะสม                 ง. สถานที่ปฏิบัติงานรกรงุรัง ไมส่ะอาด 

2. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูก 
ก. น าเครื่องที่ช ารุดมาใช้ เพราะจะท าให้ง่ายตอ่ตนเองและเพื่อนร่วมงาน 
ข. น าเครื่องมอืที่มลีักษณะแหลมคมใส่กระเป๋ากางเกงเพื่อง่ายต่อการใช้งาน 
ค. เมื่อใช้เครื่องมือเสร็จแล้วควรน ามากองไว้เพื่อง่ายต่อการใช้ต่อไป 
ง. ไม่ควรน าเครื่องมือที่แหลมคมมาหยอกล้อกันในขณะปฏิบัติงาน 

3. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวผิด 
ก. การท างานแต่ละครัง้ทีเ่ราไมรู่้ควรลองผิดลองถูกเพือ่ความช านาญ 
ข. ตรวจสอบสภาพเครื่องมือ อุปกรณ์ เครื่องจกัรว่าอยู่ในสภาพพร้อมท างานหรือไม่ 
ค. ขณะปฏิบัติงานจะต้องเอาใจจดจ่ออยู่กบังานที่ตนเองรบัผิดชอบ อย่าเหม่อลอย 
ง. เมื่อปฏิบัติงานเสร็จแล้วควรท าความสะอาดเครื่องมือหรอือุปกรณ์ 

4. อุปกรณ์ใดต่อไปนีท้ี่ใช้สวมใสเ่พื่อป้องกันส่วนของเท้า นิ้วเทา้ ไม่ให้สัมผัสกบัอันตรายจากการปฏิบัติงาน 
 
 
ก. ข.  
 
 
 
 
ค.                                                                    ง.  
 
 

5. ข้อใดไม่ใช่สาเหตุของการเกิดอุบัตเิหตทุี่มาจากสภาพแวดล้อมในการท างาน 
ก. สถานที่ปฏิบัตงิานรกรุงรัง ไมส่ะอาด                        ข. ใช้เครื่องมือผิดประเภท ใช้เครือ่งมือผิดวิธี                    
ค. จัดวางของเกะกะขวางทางเดินในโรงงาน                   ง. แสงสว่างไม่เพียงพอ อากาศไมเ่พียงพอ 

6. ความดัน 1 พาสคัลมีค่าเท่ากับเท่าใด  
ก. 10 นิวตัน/เมตร2  ข. 10-5 บาร ์
ค. 1 บาร ์   ง. 10 บาร์ 
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    สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดบั 1 

 Mechatronics Level 1 
0920083270101 

ใบทดสอบ 

หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 5 เวลา 2 ชม. 

 

7. ความดันที่สภาวะบรรยากาศปกตมิีค่า 1.0135 บาร์คือความดันในข้อใด  
ก. ความดันสมบรูณ์            ข. ความดันสุญญากาศ 
ค. ความดันบรรยากาศ            ค. ความดันเกจ 

8. ข้อใดคือความหมายของระบบนิวเมติกส์  
ก. ระบบสง่ก าลังโดยใช้ลมอัดในการส่งก าลงั   
ข. ระบบส่งก าลงัโดยใช้น้ ามันในการส่งก าลัง 
ค. ระบบส่งก าลงัโดยใช้ทั้งลมและน้ ามันในการส่งก าลงั  
ง. ระบบสง่ก าลังโดยใช้ไอน้ าในการส่งก าลงั 

9. ข้อใดคือความสัมพันธ์ของความดัน (P)  
ก. ความดัน (P)  = แรง (F) / พื้นที ่(A)   ข. ความดัน (P) = พื้นที่ (A) / แรง (F)  
ค. ความดัน (P) = แรง (F) / อัตราเร่ง (a)   ค. ความดัน (P) = อัตราเร่ง (a) / แรง (F) 

10. เครื่องอัดอากาศท าหน้าที่อะไร 
ก. อัดอากาศความดันปกติ หรอื ความดันบรรยากาศให้สงูข้ึน  
ข. อัดอากาศความดันปกติให้เป็นสญุญากาศ 
ค. อัดอากาศความดันต่ าให้สูงข้ึน   
ค. อัดอากาศความดันสุญญากาศใหสู้งข้ึน 

11. แผ่นป้ายของมอเตอร์มีไว้เพือ่อะไร 
ก. บอกพกิัดการท างานของมอเตอร ์                   ข. จ ากัดการท างานของมอเตอร ์
ค. ควบคุมกระแสไฟฟ้า                                  ง. ถูกทุกข้อ 

12. ขดลวดอาเมเจอร์ของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีหน้าทีอ่ะไร 
ก. สร้างอ านาจแมเ่หล็กไฟฟ้า                           ข. สร้างกระแสไฟฟ้า 
ค. ใช้ลดความเร็วมอเตอร์                               ง. ใช้เพิ่มแรงดันไฟฟ้า 

13. ความหมายของมอเตอร์ไฟฟ้าคือข้อใด 
ก. เครื่องกลไฟฟ้า ที่เปลี่ยนแปลงพลงังานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล 
ข. เครื่องกลไฟฟ้า ที่เปลี่ยนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานไฟฟ้า 
ค. พลังงานไฟฟ้า ทีท่ าให้หลอดไฟสว่าง 
ง. พลังงานกล ที่ท าใหล้้อหมุนอย่างรวดเร็ว 

14. ข้อใดคือประเภทมอเตอร์ไฟฟ้า 
ก. มอเตอร์ไฟฟ้าเรียงล าดับและมอเตอร์ไฟฟ้าสลับด้าน 
ข. มอเตอร์ไฟฟ้าวงกลมและมอเตอร์ไฟฟ้าสี่เหลี่ยม 
ค. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
ง. มอเตอร์ไฟฟ้าอนุกรมและมอเตอร์ไฟฟ้าขนาน 
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ใบทดสอบ 

หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
รหัสวิชา 0922710199 
หัวข้อที่ 5 เวลา 2 ชม. 

 

15. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูกต้อง 
ก. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และฮิตเลอร์ 
ข. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และสเตเตอร ์
ค. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และอารเ์มเจอร์ 
ง. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ จัมเปอร์และอารเ์มเจอร์  

16. โครงสร้างภายในของ PLC มีส่วนประกอบส าคัญด้วยกันทั้งหมดกีส่่วน 
ก. 3 ส่วน                                    ข. 4 ส่วน 
ค. 5 ส่วน                     ง. 6 ส่วน 

17. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูก 
ก. การทราบเพียงข้อมูลของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุตก็เพียงพอต่อการเลือกใช้ PLC 
ข. PLC ขนาดใหญ่มีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 2048 (I/O) 
ค. PLC สามารถใช้ได้กับไฟฟ้ากระแสสลบัเท่านั้น 
ง. PLC ขนาดเล็กมีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 1024 (I/O 

18. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมลูทีใ่ช้ในการท างาน 
 ก. หน่วยเอาต์พุต                     ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต                     ง. หน่วยความจ า 
19. หน่วยความจ าชนิดใดต้องใช้แบตเตอรี่เล็กๆต่อไว้เพื่อใช้เปน็ไฟเลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ 
 ก. ARM                     ข. RAM 

ค. ROM                     ง. PLC 
20. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่รบัสัญญาณจากอปุกรณ์ภายนอก 
 ก. หน่วยเอาต์พุต                     ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต                     ง. หน่วยความจ า 
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หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
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จงท าเครื่องหมาย X หน้าข้อท่ีถูกท่ีสุด 
1. ข้อใดคือสาเหตุของการเกิดอบุัติเหตุที่มาจากตัวบุคคล 

ก. ใช้เครื่องมอืเครือ่งจักรที่ช ารุด หรอืเริ่มช ารุด               ข. แสงสว่างไมเ่พียงพอ อากาศไม่เพียงพอ 
ค. การแต่งกายไม่รัดกุม แต่งกายไมเ่หมาะสม                 ง. สถานที่ปฏิบัติงานรกรงุรัง ไมส่ะอาด 

2. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูก 
ก. น าเครื่องที่ช ารุดมาใช้ เพราะจะท าให้ง่ายตอ่ตนเองและเพื่อนร่วมงาน 
ข. น าเครื่องมอืที่มลีักษณะแหลมคมใส่กระเป๋ากางเกงเพื่อง่ายต่อการใช้งาน 
ค. เมื่อใช้เครื่องมือเสร็จแล้วควรน ามากองไว้เพื่อง่ายต่อการใช้ต่อไป 
ง. ไม่ควรน าเครื่องมือที่แหลมคมมาหยอกล้อกันในขณะปฏิบัติงาน 

3. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวผิด 
ก. การท างานแต่ละครัง้ทีเ่ราไมรู่้ควรลองผิดลองถูกเพือ่ความช านาญ 
ข. ตรวจสอบสภาพเครื่องมือ อุปกรณ์ เครื่องจกัรว่าอยู่ในสภาพพร้อมท างานหรือไม่ 
ค. ขณะปฏิบัติงานจะต้องเอาใจจดจ่ออยู่กบังานที่ตนเองรบัผิดชอบ อย่าเหม่อลอย 
ง. เมื่อปฏิบัติงานเสร็จแล้วควรท าความสะอาดเครื่องมือหรอือุปกรณ์ 

4. อุปกรณ์ใดต่อไปนีท้ี่ใช้สวมใสเ่พื่อป้องกันส่วนของเท้า นิ้วเทา้ ไม่ให้สัมผัสกบัอันตรายจากการปฏิบัติงาน 
 
 
ก. ข.  
 
 
 
 
ค.                                                                    ง.  
 
 

5. ข้อใดไม่ใช่สาเหตุของการเกิดอุบัตเิหตทุี่มาจากสภาพแวดล้อมในการท างาน 
ก. สถานที่ปฏิบัตงิานรกรุงรัง ไมส่ะอาด                        ข. ใช้เครื่องมือผิดประเภท ใช้เครือ่งมือผิดวิธี                    
ค. จัดวางของเกะกะขวางทางเดินในโรงงาน                   ง. แสงสว่างไม่เพียงพอ อากาศไมเ่พียงพอ 

6. ความดัน 1 พาสคัลมีค่าเท่ากับเท่าใด  
ก. 10 นิวตัน/เมตร2  ข. 10-5 บาร ์
ค. 1 บาร ์   ง. 10 บาร์ 
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    สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดบั 1 
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ใบเฉลยทดสอบ 
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7. ความดันที่สภาวะบรรยากาศปกตมิีค่า 1.0135 บาร์คือความดันในข้อใด  
ก. ความดันสมบรูณ์            ข. ความดันสุญญากาศ 
ค. ความดันบรรยากาศ            ค. ความดันเกจ 

8. ข้อใดคือความหมายของระบบนิวเมติกส์  
ก. ระบบสง่ก าลังโดยใช้ลมอัดในการส่งก าลงั   
ข. ระบบส่งก าลงัโดยใช้น้ ามันในการส่งก าลัง 
ค. ระบบส่งก าลงัโดยใช้ทั้งลมและน้ ามันในการส่งก าลงั  
ง. ระบบสง่ก าลังโดยใช้ไอน้ าในการส่งก าลงั 

9. ข้อใดคือความสัมพันธ์ของความดัน (P)  
ก. ความดัน (P)  = แรง (F) / พื้นที ่(A)   ข. ความดัน (P) = พื้นที่ (A) / แรง (F)  
ค. ความดัน (P) = แรง (F) / อัตราเร่ง (a)   ค. ความดัน (P) = อัตราเร่ง (a) / แรง (F) 

10. เครื่องอัดอากาศท าหน้าที่อะไร 
ก. อัดอากาศความดันปกติ หรอื ความดันบรรยากาศให้สงูข้ึน  
ข. อัดอากาศความดันปกติให้เป็นสญุญากาศ 
ค. อัดอากาศความดันต่ าให้สูงข้ึน   
ค. อัดอากาศความดันสุญญากาศใหสู้งข้ึน 

11. แผ่นป้ายของมอเตอร์มีไว้เพือ่อะไร 
ก. บอกพกิัดการท างานของมอเตอร ์                   ข. จ ากัดการท างานของมอเตอร ์
ค. ควบคุมกระแสไฟฟ้า                                  ง. ถูกทุกข้อ 

12. ขดลวดอาเมเจอร์ของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีหน้าทีอ่ะไร 
ก. สร้างอ านาจแมเ่หล็กไฟฟ้า                           ข. สร้างกระแสไฟฟ้า 
ค. ใช้ลดความเร็วมอเตอร์                               ง. ใช้เพิ่มแรงดันไฟฟ้า 

13. ความหมายของมอเตอร์ไฟฟ้าคือข้อใด 
ก. เครื่องกลไฟฟ้า ที่เปลี่ยนแปลงพลงังานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล 
ข. เครื่องกลไฟฟ้า ที่เปลี่ยนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานไฟฟ้า 
ค. พลังงานไฟฟ้า ทีท่ าให้หลอดไฟสว่าง 
ง. พลังงานกล ที่ท าใหล้้อหมุนอย่างรวดเร็ว 

14. ข้อใดคือประเภทมอเตอร์ไฟฟ้า 
ก. มอเตอร์ไฟฟ้าเรียงล าดับและมอเตอร์ไฟฟ้าสลับด้าน 
ข. มอเตอร์ไฟฟ้าวงกลมและมอเตอร์ไฟฟ้าสี่เหลี่ยม 
ค. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
ง. มอเตอร์ไฟฟ้าอนุกรมและมอเตอร์ไฟฟ้าขนาน 
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    สาขาเมคคาทรอนิกส์ ระดบั 1 
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ใบเฉลยทดสอบ 

หัวข้อวิชา การวัดและประเมินผล 
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15. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูกต้อง 
ก. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และฮิตเลอร ์
ข. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และสเตเตอร์ 
ค. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ โรเตอร์และอารเ์มเจอร์ 
ง. ส่วนประกอบหลักของมอเตอร์ คือ จัมเปอร์และอารเ์มเจอร์  

16. โครงสร้างภายในของ PLC มีส่วนประกอบส าคัญด้วยกันทั้งหมดกีส่่วน 
ก. 3 ส่วน                                    ข. 4 ส่วน 
ค. 5 ส่วน                     ง. 6 ส่วน 

17. ข้อใดต่อไปนี้กล่าวถูก 
ก. การทราบเพียงข้อมูลของหน่วยชุดสัญญาณอินพุตและเอาต์พุตก็เพียงพอต่อการเลือกใช้ PLC 
ข. PLC ขนาดใหญ่มีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 2048 (I/O) 
ค. PLC สามารถใช้ได้กับไฟฟ้ากระแสสลบัเท่านั้น 
ง. PLC ขนาดเล็กมีขนาดอินพุตและเอาต์พุตไม่เกิน 1024 (I/O 

18. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมลูทีใ่ช้ในการท างาน 
 ก. หน่วยเอาต์พุต                     ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต                     ง. หน่วยความจ า 
19. หน่วยความจ าชนิดใดต้องใช้แบตเตอรี่เล็กๆต่อไว้เพื่อใช้เปน็ไฟเลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ 
 ก. ARM                     ข. RAM 

ค. ROM                     ง. PLC 
20. หน่วยใดของ PLC ท าหน้าที่รบัสัญญาณจากอปุกรณ์ภายนอก 
 ก. หน่วยเอาต์พุต                     ข. หน่วยประมวลผล 

ค. หน่วยอินพุต                     ง. หน่วยความจ า 
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ข้อท่ี 1.จากวงจรท่ีก าหนดให้ตามรูป 

1.1 จงบอกชื่อของอุปกรณ์ท้ังหมดในวงจร 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………
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