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คํานํา 

 

การออกแบบการเรียนรูรายวิชา ระบบสงกําลังเครื่องมือกล รหัสวิชา 2102-2110 ระดับ

ประกาศนียบัตรวิชาชีพนี้  มีวัตถุประสงคเพ่ือพัฒนารูปแบบการจัดการเรียนการสอนรายวิชาทฤษฎีท่ีเนน

การคํานวณใหสามารถเรียนรูเพ่ือใหเกิดการเรียนรูในรูปแบบใหม ทําใหผูเรียนมีกิจกรรมรวมตลอดเวลาใน

ลักษณะของผูเรียนเปนศูนยกลาง ตลอดจนไดเกิดแนวคิดในการนําไปประยุกตใชงานไดจริงกับ

ภาคอุตสาหกรรมหลังจบการศึกษา เครื่องมือท่ีใชในการเรียนรูคือ  ใบเนื้อหา แบบทดสอบกอนเรียน และ

หลังเรียน  แบบฝกหัด  แบบทดสอบวัดผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนรู  วิธีการสรางชุดการสอนนี้เริ่มจากศึกษา

หลักสูตรรายวิชาคําอธิบายรายวิชา  หนังสือตํารา  ผูชํานาญงานในภาคอุตสาหกรรมใหคําแนะนํา และจาก

ประสบการณของผูสอนเอง  พรอมท้ัง จากการสังเกตการณปฏิบัติงาน  จากนั้นวิเคราะหออกมาเปนงาน

คํานวณ (Job Analysis) จํานวน 12 หนวยการเรียนรู โดยเรียงลําดับตามความยากงายและกลุมของ ระบบ

สงกําลังของเครื่องมือกล  ซ่ึงผูจัดทําหวังวาผูเรียนท่ีผานการ ใชชุดการสอนดังกลาว จะมีความกระตือรือรน

มากข้ึนจากการท่ีมีกิจกรรมรวมตลอดเวลา มีผลสัมฤทธิ์ทางการเรียนหลังเรียนสูงกวากอนเรียน นอกจากนี้

คาดหวังใหผูเรียนยังสามารถนําไปใชงานไดจริงและสามารถนําไปปรับประยุกตใชไดตอไป 
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โครงสรางการจัดการเรียนรู 

วิชาระบบสงกําลังเครื่องมือกล รหัสวิชา 2102-2110 

หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ พุทธศักราช 2556 

เวลาเรียน 2 ช่ัวโมง / สัปดาห จํานวน 2 หนวยกิต 

 

 

1. สภาพรายวิชา    

  เปนรายวิชาเรียนแผนกชางกลโรงงาน สาขาเครื่องมือกล กลุมทักษะวิชาชีพเลือก หลักสูตรระดับ

ประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.)   พุทธศักราช 2556   สํานักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา    

 

2. จุดประสงครายวิชา เพ่ือให  

1. เขาใจหลักการของระบบสงกําลังเครื่องมือกล  

2. คํานวณการสงกําลังเครื่องมือกล  

3. มีกิจนิสัยในการทํางานอยางมีระเบียบแบบแผน มีความรับผิดชอบตอตนเอง และสวนรวม  

 

3. สมรรถนะรายวิชา  

1. แสดงความรูเก่ียวกับหลักการและกระบวนการ การคํานวณการสงกําลังเครื่องมือกล  

2. ประยุกตการสงกําลังในงานเครื่องมือกล  

 

4. คําอธิบายรายวิชา  

ศึกษาเก่ียวกับหลักการทํางานของระบบสงกําลัง วิธีการสงกําลังของเครื่องมือกลแบบตางๆ เครื่อง

เจาะ เครื่องกลึง เครื่องไส เครื่องเจียระไน เครื่องกัด คํานวณการสงกําลัง 
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การจัดหนวยการเรียนรู 

 วิชาระบบสงกําลังเครื่องมือกล รหัสวิชา 2102-2110 

หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพ พุทธศักราช 2556 

เวลาเรียน 2 ชั่วโมง / สัปดาห จํานวน 2 หนวยกิต 

 

หนวยท่ี ชื่อหนวยการเรียนรู จํานวนชั่วโมง 

1 งานคํานวณพ้ืนฐานระบบสงกําลังเครื่องมือกล 2 

2 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยสายพาน 4 

3 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยโซ 4 

4 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยเฟอง 4 

5 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยเพลา 4 

6 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยคลัตซ 2 

7 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยคัปปลิ้ง 2 

8 งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยลิ่ม 4 

9 งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยสลักเกลียว 4 

10 งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยสลักอัด 2 

11 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 2 

12 งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยไฮดรอลิกส 2 

 รวม 36 
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ตารางวิเคราะหหนวยการเรียนรู 

วิชาระบบสงกําลังเครื่องมือกล รหัสวิชา 2102-2110 หลักสูตรระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ 

เวลาเรียน 2 ชั่วโมง / สัปดาห จํานวน 2 หนวยกิต 

  ดานพุทธิพิสัย ดานทักษะพิสัย ดานจิตพิสัย 
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งานคํานวณพ้ืนฐานระบบสงกําลังเครื่องมือกล                2 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยสายพาน                4 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยโซ                4 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยเฟอง                4 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยเพลา                4 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยคลัตซ                2 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยคัปปลิ้ง                2 

งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยลิ่ม                4 

งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยสลักเกลียว                4 

งานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลังเครื่องมือกลดวยสลักอัด                2 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว                2 

งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยไฮดรอลิกส                2 

 ง 
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คําแนะนําการใชเอกสารประกอบการสอน 
 

 เอกสารประกอบการสอนฉบับนี้  ใชประกอบกิจกรรมการเรียนการสอนรายวิชา ระบบสงกําลัง

เครื่องมือกล รหัสวิชา 2102 – 2110 ระดบัประกาศนียบัตรวิชาชีพ เปนแนวทางในการสอนของครู และ

เปนแนวทางการประกอบการเรียนของนักศึกษา ตลอดจนใชเปนแนวทางสําหรับผูท่ีสนใจในวิชาดังกลาว

โดยแบงออกเปน 12 หนวยการเรียนรู ในแตละหนวยกําหนดใหครูผูสอนและผูเรียนปฏิบัติดังนี้ 
 

คําช้ีแจงสําหรับครูผูสอน 

1. ศึกษาเนื้อหาวิชาในแตละหนวยใหเขาใจกอนทําการสอนและจัดเตรียมวัสดุอุปกรณตาง ๆ เพ่ือใช

ในการเรียนการสอนตามท่ีระบุไวในแผนการเรียนรูแตละหนวย 

2. ดําเนินการสอนตามแผนการเรียนรูทุกหนวยใหครบ 

3. การจัดกิจกรรมการจัดการเรียนรูในแตละหนวยมีสวนประกอบดังนี้ 

ข้ันตอนท่ี 1 ข้ันตอนการนําสูบทเรียน (Motivation) 

ข้ันตอนท่ี 2 ใหรายระเอียดเนื้อหา (Information) 

ข้ันตอนท่ี 3 มอบหมายงาน (Application) 

ข้ันตอนท่ี 4 สรุปผลและประเมินผล (Progress) 

ในการจัดกิจกรรมการเรียนรู ผูสอนจะตองมีทักษะและความชํานาญในการอภิปรายและการสาธิต 

อยางดี ซ่ึงจะชวยใหผูเรียนเกิดการเรียนรูไดอยางมีประสิทธิผล 

4. ผูสอนตองทําการทดสอบผูเรียนกอนเรียน 

5. การสรุปบทเรียนในแตละหนวยดวยการใหผูเรียนทําแบบฝกหัด และผูสอนควรเฉลยแบบฝกหัด

รวมกับผูเรียนเพ่ือใหรูถึงขอผิดพลาดในการจัดกิจกรรมการเรียนรู 

6. หลังจากผูเรียนไดเรียนรูในแตละหนวยแลวใหผูสอนแจกแบบทดสอบหลังเรียนและทําการ

ประเมินผล 
 

คําช้ีแจงสําหรับผูเรียน 

1. ผูเรียนควรศึกษาจุดประสงคการเรียนรู 

2. ผูเรียนทําแบบทดสอบกอนเรียนและตรวจสอบคําตอบในแบบเฉลยดวยความซ่ือสัตยรวมกับ

ครูผูสอน 

3. ผูเรียนรับฟงการบรรยายเนื้อหาจากครูผูสอนและจากเอกสารประกอบการสอนดวยความตั้งใจ 

4. ผูเรียนทําแบบฝกหัดทายหนวยการเรียน และประเมินผลการทําแบบฝกหัดดวยตนเองรวมกับ 

ผูครูสอน 

 5. ผูเรียนทําแบบทดสอบหลังเรียน และประเมินผลดวยความซ่ือสัตยรวมกับผูครูสอน 

 6. หากผูเรียนมีปญหาจากการฟงเนื้อหาการบรรยาย สามารถสอบถามครูผูสอนไดทันที 



ฉ 
 
การประเมินผล 

 ครูผูสอนประเมินผลจากกิจกรรมการเรียนการสอนดังนี ้

1. จากขอสอบประเมินผลรายวิชากอนเรียนและหลังเรียน 

2. จากแบบทดสอบประเมินผลกอนเรียนและหลังเรียนแตละหนวยการเรียนรู 

3. จากใบงานท่ีมอบหมายใหผูเรียนทํา 

4. จากแบบฝกหัดแตละหนวยการเรียน 
 

เกณฑการวัดผลและประเมินผล 

การวัดผลและประเมินผลไดกําหนดใหใชสัดสวนของคะแนนระหวางภาคตอคะแนนสอบปลายภาค 

เทากับ 80 : 20 โดยมีรายละเอียดดังตอไปนี ้

1. คะแนนระหวางภาค     80 คะแนน 

1.1 คะแนนจิตพิสัย      20 คะแนน 

1.2 คะแนนงานตามกิจกรรมในแตละหนวย  60 คะแนน 

2. คะแนนสอบปลายภาค     20 คะแนน 

3. เกณฑการประเมินผล 

ใชเกณฑการประเมินผลแบบอิงเกณฑโดยแบงระดับดังนี้  

80-100 คะแนน ระดับเกรด 4 

75-79 คะแนน ระดับเกรด 3.5 

70-74 คะแนน ระดับเกรด 3 

65-69 คะแนน ระดับเกรด 2.5 

60-64 คะแนน ระดับเกรด 2 

55-59 คะแนน ระดับเกรด 1.5 

50-54 คะแนน ระดับเกรด 1 

  0-49 คะแนน ระดับเกรด 0 

 



ช 
 

สารบัญ 

หนา 

คํานํา           ก 

โครงสรางการจัดการเรียนรู         ข 

การจัดหนวยการเรียนรู         ค 

ตารางวิเคราะหหนวยการเรียนรู        ง 

คําแนะนําการใชเอกสารประกอบการสอน       จ 

สารบัญ           ช 

สารบัญภาพ          ฌ 

สาระสําคัญ          1 

วัตถุประสงคท่ัวไป         2 

วัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมดานทฤษฏี       3 

วัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมดานปฏิบัติ       4 

แบบทดสอบกอนเรียน         5 

เฉลยแบบทดสอบกอนเรียน        11 

หนวยท่ี 11. งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว     

1. หนาท่ีและการใชงานของลูกเบี้ยว      12 

2. สวนประกอบของลูกเบี้ยว       13 

3. ชนิดของลูกเบี้ยว        13 

4. การประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว       20 

5. การตรวจสอบลูกเบี้ยว        22 

6. สูตรคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว      24 

7. เครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว  26 

8. วิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว      26 

9. หัวขอท่ีตองทําการบันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน    30 

10. การจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงาน    31 

11. กฎความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน      31 

แบบฝกหัด          32 

เฉลยแบบฝกหัด          35 

แบบทดสอบหลังเรียน         38 

เฉลยแบบทดสอบหลังเรียน        44 



ซ 
 

สารบัญ (ตอ) 

หนา 

ใบลําดับข้ันการปฏิบัติงาน         45 

ใบสั่งงาน          49 

ใบประเมินผล          50 

ตารางดัชนีแสดงประสิทธิผลการจัดการเรียนรู      51 

บันทึกหลังการสอน         53 

บรรณานุกรม          54 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ฌ 
 

สารบัญภาพ 

ภาพท่ี           หนา 

11.1 แสดงลักษณะการใชงานลูกเบี้ยว       12 

11.2 แสดงหนาท่ีและการใชงานของลูกเบี้ยว      12 

11.3 แสดงสวนประกอบของลูกเบี้ยว            13 

11.4 แสดงลักษณะลูกเบี้ยวชนิดตาง ๆ       13 

11.5 แสดงลักษณะของลกูเบีย้วแบบจานหรือแบบแผน (Disc or Plate Cams)  14 

11.6 แสดงลักษณะลูกเบี้ยวรัศมี        14 

11.7 แสดงลักษณะลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE      15 

11.8 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET      15 

11.9 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT      16 

11.10 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams)     16 

11.11แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก (Cylindrical Cams)   17 

11.12 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง     17 

11.13 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลาหรือลูกเบี้ยวขอบ   18 

11.14 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวชนิดพิเศษ       18 

11.15 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบ Positive action     19 

11.16 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบสมมาตร (Symmetry Cams)    19 

11.17 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบกระโดด (Jump Motion Cams)   20 

11.18 แสดงการประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว      20 

11.19 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยวจับยึดงาน      21 

11.20 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยวสงถายกําลัง      21 

11.21 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยวควบคุมการทํางานของเครื่องจักร    22 

11.22 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยว        22 

11.23 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยวโดยใชนาฬิกาวัด      23 

11.24 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยวโดยใชเวอรเนียคารลิปเปอร    23 

11.25 แสดงการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยว     24 

11.26 แสดงลักษณะการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัด   25 

11.27 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวหมุนสงกําลังใหคันชัก     25 

11.28 แสดงเครื่องมือท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว    26 

11.29 แสดงวิธีการจัดวางลูกเบี้ยวเพ่ือทําการตรวจสอบ     26 



ญ 
 

สารบัญภาพ (ตอ) 

ภาพท่ี           หนา 

11.30 แสดงวิธีการจัดวางนาฬิกาวัดเพ่ือตรวจสอบลูกเบี้ยว     27 

11.31 แสดงการหมุนลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงต่ําสุด      27 

11.32 แสดงลักษณะการปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัส    28 

11.33 แสดงวิธีหมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง    28 

11.34 แสดงวิธีการปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็ม     29 

11.35 แสดงวิธีการหมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุด     29 

11.36 แสดงวิธีการคํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ      30 

11.37 แสดงวิธีการคํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ      30 

11.38 แสดงการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณ       31 

11.39 แสดงการปฏิบัติตามกฎความปลอดภัยในการคํานวณระบบสงกําลังดวยเพลา 

          โดยการแขวนปายล็อคเมนสวิทยกอนทํางาน      31 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

สาระสําคัญ 
  

 

หนาท่ี : 1 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

 

สาระสําคัญ 

1. หนาท่ีและการใชงานของลูกเบี้ยว 

2. สวนประกอบของลูกเบี้ยว 

3. ชนิดของลูกเบี้ยว 

4. การประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว 

5. การตรวจสอบลูกเบี้ยว 

6. สูตรคํานวณสําหรับการเลือกใชลูกเบี้ยว 

7. เครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว  

8. วิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว 

9. การบันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน 

10. การจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงาน 

11. กฎความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 
  

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

วัตถุประสงคท่ัวไป 
  

 

หนาท่ี : 2 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

 

วัตถุประสงคท่ัวไปของการเรียนรู 

1. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับหนาท่ีและการใชงานของลูกเบี้ยว 

2. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับสวนประกอบของลูกเบี้ยว 

3. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับชนิดของลูกเบี้ยว 

4. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับการประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว 

5. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับการตรวจสอบลูกเบี้ยว 

6. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับสูตรคํานวณสําหรับการสงกําลังดวยลูกเบี้ยว 

7. เพ่ือใหมีทักษะในการจัดเตรียมเครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลัง 

    เครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

8. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับวิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว 

9. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจเก่ียวกับการบันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน 

10. เพ่ือใหมีทักษะในการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานได 

11. เพ่ือใหมีเจตคติท่ีดีตอการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานพรอมกฎ  

      ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 

 

 

 

 

 

 
  

 



 

 

 

 

 วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

วัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมดานทฤษฏี 
  

 

หนาท่ี : 3 
   

  

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

  

Behavioral Objectives 
TKL   

Remark 
R A T 

1. บอกหนาท่ีการใชงานของลูกเบี้ยวได     

2. บอกสวนประกอบของลูกเบี้ยวสงกําลังได     

3. บอกชนิดของลูกเบี้ยวได     

4. อธิบายการประยุกตการใชงานลูกเบี้ยวได     

5. อธิบายวิธีการตรวจสอบลูกเบี้ยวได     

6. บอกสูตรคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

7. บอกชื่อเครื่องมือท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

8. อธิบายวิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

9. อธิบายหัวขอท่ีตองทําการบันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงานได     

10. บอกวิธีการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานได     

11. บอกกฎความปลอดภัยในงานคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     
 

TKL = Task Knowledge Level     

R = Recalled                       A = Applied T = Transferred 
 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

วัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมดานปฏิบัติ 
  

 

หนาท่ี : 4 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

  

Behavioral Objectives 
TSL   

Remark 
I C A 

1. เตรียมเครื่องมือท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

2. ตรวจสอบคาทางเทคนิคท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวได     

3. คํานวณหาขนาดของลูกเบี้ยวท่ีใชในระบบสงกําลังได     

4. บันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงานได     

5. จัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานได     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     

     
 

TSL = Task Skill Level     

I = Imitation               C = Control  A = Automatism  
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แบบทดสอบกอนเรียน 

 

หนาท่ี : 5 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 
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คําสั่ง : จงทําเครื่องหมายกากบาท (X) ทับขอท่ีถูกลงในกระดาษคําตอบท่ีแจกให เวลาท่ีกําหนด : 20 นาที 

1.ขอใดบอกความหมายของลูกเบี้ยวท่ีไมถูกตอง 

ก. เปนกลไกท่ียึดติดกับเพลาเม่ือเพลาหมุนลูกเบี้ยวก็หมุนทําใหตัวตามเคลื่อนตามทิศทางท่ีตองการ  

ข. เปนกลไกท่ียึดติดกับเพลาเม่ือเพลาหมุนลูกเบี้ยวก็หมุนทําใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึน-ลง 

ค. เปนกลไกท่ีเปลี่ยนการสงถายกําลังจากการหมุนเปนการเคลื่อนท่ีแนวเสนตรง 

ง. เปนกลไกท่ีใชในการสงถายกําลังของเครื่องจักรกลท่ีรับภาระแบบเบาๆเทานั้น  

2.ขอใดไมใชลักษณะการใชงานของลูกเบี้ยว 

ก. ใชสงกําลังจากการเคลื่อนท่ีแนวเสนรอบวงเปนแนวเสนตรง 

ข. ใชสงกําลังจากการเคลื่อนท่ีแนวเสนตรงเปนแนวเสนรอบวง 

ค. ใชจับยึดชิ้นงานไดสะดวกรวดเร็ว 

ง. ใชถอดชิ้นงานไดสะดวกรวดเร็ว 

 

จากภาพดานลางใชตอบคําถามขอท่ี 3-5 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 1 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

ข. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ค. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ง. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 
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แบบทดสอบกอนเรียน 
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4. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 2 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

ข. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ค. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ง. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 

5. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 3 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

ข. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ค. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ง. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 

6. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

ง. ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 
  

7. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ง. ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 
 

8. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 
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9. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

 10. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

 11. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

12. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

13. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบสมมาตร 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 
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แบบทดสอบกอนเรียน 
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14. ลูกเบี้ยวชนิดใดท่ีมีตัวตามลักษณะเปนกลอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบสมมาตร 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

15. ขอใดไมใชการประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว  

ก. ใชจับยึดชิ้นงาน ข. ใชในการสงถายกําลัง 

ค. ใชควบคุมการทํางานของเครื่องจักร ง. ใชในการตัดตอกําลัง 

16. การประยุกตใชลูกเบี้ยวในการจับยึดชิ้นงานนิยมใชกับงานลักษณะใด  

ก. หัวจับงานกลึง(Chuck) ข. อุปกรณจับยึดชิ้นงาน (Fixture) 

ค. อุปกรณนําเจาะ (Jig) ง. แขนกล (Mechanisms) 

17. ลูกเบี้ยวชนิดใดท่ีไมไดหมุนรอบตัวแตเคลื่อนท่ีตามทิศทางแลวทําใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึน-ลง  

ก. ลูกเบี้ยวปลายเพลา ข. ลูกเบี้ยวรัศมี 

ค. ลูกเบี้ยวเชิงเสน ง. ลูกเบี้ยวสมมาตร 

18. ตองการใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึนอยางชาๆ แตเคลื่อนท่ีลงอยางรวดเร็วควรใชลูกเบี้ยวชนิดใด  

ก. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร ข. ลูกเบี้ยวรัศมี 

ค. ลูกเบี้ยวเชิงเสน ง. ลูกเบี้ยวแบบกระโดด 

19. เครื่องจักรกลชนิดใดใชลูกเบี้ยวในการสงถายกําลัง 

ก. เครื่องกลึง ข. เครื่องไส 

ค. เครื่องเจาะ ง. เครื่องกัด 

20. การตรวจสอบคาความสูง- ต่ําของลูกเบี้ยวควรใชเครื่องมือตรวจสอบชนิดใด  

ก. นาฬิกาวัด ข. ไมโครมิเตอร 

ค. คารลิปเปอรวัดนอก ง. คารลิปเปอรวัดใน 

21. การตรวจสอบคาขนาดความโตของลูกเบี้ยวควรใชเครื่องมือตรวจสอบชนิดใด 

ก. นาฬิกาวัด ข. เวอรเนียคารลิปเปอร 

ค. คารลิปเปอรวัดใน ง. คารลิปเปอรวัดนอก 
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22. สูตรการคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวคือขอใดถูกตอง  

ก.
 
 H   =   2e ข. e   =  2H 

ค.  e    = 
  2

H  ง. e   =  2+H 

 

23.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับต่ําสุดศูนยมิลลิเมตร ชวงขยับสูงสุดท่ี 4.4 มิลลิเมตร จงคํานวณหา 

     ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 2.2 มิลลิเมตร ข. 2.4 มิลลิเมต 

ค.  2.6 มิลลิเมตร ง. 2.8 มิลลิเมตร 

24.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับสูงสุดท่ี 10.8 มิลลิเมตร จงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 5.0 มิลลิเมตร ข. 5.1 มิลลิเมตร 

ค.  5.3 มิลลิเมตร ง. 5.4 มิลลิเมตร 

25.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับต่ําสุด 2.4 มิลลิเมตร ชวงขยับสูงสุดท่ี 10.8 มิลลิเมตร จงคํานวณหา 

      ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 4.2 มิลลิเมตร ข. 4.4 มิลลิเมตร 

ค.  4.6 มิลลิเมตร ง. 4.8 มิลลิเมตร 

26. ขอใดไมใชเครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว  

ก. โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล+เครื่องคิดเลข 

ข. เครื่องคิดเลข+นาฬิกาวัด 

ค เครื่องคิดเลข+ ตารางเทียบขนาดลูกเบี้ยว 

ง. นาฬิกาวัด+โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

27. ขอใดไมใชข้ันตอนวิธีการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ก. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะทําการวัด       

ข. หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงกลางเพ่ือหาระยะเข็มของนาฬิกาวัด 

ค. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุดของโดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม  

ง. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม  
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แบบทดสอบกอนเรียน 
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หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

28. ขอใดไมจําเปนตองทําการบันทึกเพ่ือรายงานสรุปผลการปฏิบัติงานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล  

      ดวยลูกเบี้ยว 

ก. ผลการวัดระยะขยับต่ําสุดของลูกเบี้ยว                    

ข. ผลการวัดระยะขยับสูงสุดของลูกเบี้ยว 

ค. ผลการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ง. ผลการตางของระยะของเพลาเล็กและเพลาใหญ 

29.  ขอใดคือการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานงานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

       ดวยลกูเบี้ยวไดอยางถูกตอง 

ก. เก็บเครื่องมืออุปกรณเขาตูโดยแยกเครื่องมือท่ีมีคมตัดออกจากเครื่องมือวัดขนาด  

ข. ใชน้ําลางคราบน้ํามันท่ีหกพ้ืนเพ่ือทําความสะอาด  

ค. ใชเศษผาเช็ดทําความสะอาดเครื่องมือและอุปกรณท่ีเปอนน้ํามัน      

ง. ชโลมน้ํามันเครื่องมืออุปกรณท่ีเปนเหล็กเพ่ือปองกันสนิม 

30.  ขอใดคือสิ่งแรกท่ีควรกระทําดานความปลอดภัยในการปฏิบัติงานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลัง  

       เครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ก. ใสถุงมือกอนการปฏิบัติงานทุกครั้ง ข. ปดเมนสวิทยเครื่องจักรกอนทํางาน 

ค. แขวนปายล็อคเมนสวิทย ง. สวมใสอุปกรณปองกันภัยสวนบุคคล 
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ดวยลูกเบี้ยว 

 

   

 

 

 

แบบเฉลยขอทดสอบกอนเรียน 

ดานทฤษฎ ี

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี คําตอบ 

1 ง 16 ข 

2 ข 17 ค 

3 ค 18 ง 

4 ก 19 ข 

5 ข 20 ก 

6 ก 21 ข 

7 ค 22 ค 

8 ง 23 ก 

9 ง 24 ง 

10 ข 25 ก 

11 ก 26 ค 

12 ค 27 ข 

13 ค 28 ง 

14 ค 29 ค 

15 ง 30 ข 
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ภาพท่ี 11.1 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : http:// topicstock.pantip.com) 

 

 

 

 

 

การปรับเปลี่ยนการเคลื่อนท่ีการทํางานของ

ชิ้นสวนทางดานเครื่องกลหรือระบบสงกําลังตาง ๆ

ของเครื่องจักรกลจากการหมุนในแนวเสนรอบวงให

เปนแนวเสนตรงนั้น ชิ้นสวนท่ีนิยมและใชกันอยาง

แพรหลายก็คือ ลูกเบี้ยว (Cams) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.2 แสดงหนาท่ีและการใชงานของลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : http:// topicstock.pantip.com) 

 

 

 

1. หนาท่ีและการใชงานของลูกเบ้ียว 

ลูกเบี้ยว (CAMS) เปนกลไกอีกประเภทหนึ่งท่ี

มีการนํามาใชงานกันอยางแพรหลาย ลักษณะของ

ลูกเบี้ยวส�วนใหญจะเปนผิวโคง เพ่ือความคลองตัว

ในการหมุนหรื อเคลื่อน ท่ีกลับไปกลับมา การใช

งานของลูกเบี้ยวนิยมใชงานดังนี้ 

1. จับยึดและถอดชิ้นงานท่ีสะดวกรวดเร็ว 

2. เปลี่ยนแปลงการเคลื่อนท่ีสงกําลังจากแนว 

เสนรอบวงเปนแนวเสนตรง 
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ภาพท่ี 11.3 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : อําพล  ซ่ือตรง. 2545 : 106) 

 

 

 

2. สวนประกอบของลูกเบ้ียว 

ลูกเบี้ยวนับวาเปนอุปกรณท่ีมีความสําคัญใน

เครื่องจักรกลท่ัวๆ ไป เชน เครื่องกลอัตโนมัติ 

เครื่องยนต เปนตน สวนประกอบของลูกเบี้ยว

ประกอบดวยสวนตาง ๆ ดังนี้ 

1. เพลา (Shaft) 

2. ลูกเบี้ยว (Cams) 

3. ตัวตาม (Follower) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.4 แสดงลักษณะลูกเบี้ยวชนิดตาง ๆ  

(ท่ีมา : http://www.globalspec.com) 

 

 

 

3. ชนิดของลูกเบ้ียว 

ลูกเบี้ยวท่ีใชนิยมกับเครื่องจักรกลมีอยูหลาย

รูปแบบและมีหลายชนิด แตสามารถจัดกลุมไดเปน  

3 กลุมใหญดวยกันดังนี้ 

1.ลูกเบี้ยวแบบจานหรือแบบแผน 

          (Disc or Plate Cams) 

2.ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก 

          (Cylindrical Cams) 

3.ลูกเบี้ยวชนิดพิเศษ 

          (Special Type Cams) 

ตัวตาม (Follower) 

ลูกเบี้ยว(Cams) 

เพลา (Shaft) 

http://www.globalspec.com/


                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                            

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบเนื้อหา  

(Information Sheet)  

 

หนาท่ี : 14 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.5 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบจาน

หรือแบบแผน 

(ท่ีมา : Anthony Esposito และคณะ.1991: 154) 

 

 

 

 

3.1.ลูกเบ้ียวแบบจานหรือแบบแผน 

(Disc or Plate Cams) 

ลูกเบี้ยวนี้มีลักษณะเปนจานหรือแผนมี

เพลาสวมอยูกับลูกเบี้ยว ลูกเบี้ยวแบบจานหรือแบบ

แผน สามารถแบงออกได 2 ชนิดดังนี ้

3.1.1 ลูกเบี้ยวรัศมี (Radial Cams) 

3.1.2  ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.6 แสดงลักษณะลูกเบี้ยวแบบรัศมี 

(ท่ีมา : http:// www.knowyourparts.com ) 

 

 

 

3.1.1.ลูกเบ้ียวรัศมี (Radial Cams) 

ลูกเบี้ยวรัศมีเปนลูกเบี้ยวท่ีนิยมใชมากท่ีสุด  

มีลักษณะเปนแผนเหล็กกลมเจาะรูเยื้องศูนยเพ่ือสวม 

เพลา ลูกเบี้ยวรัศมีสามารถหมุนสงถายกําลังไดทุกๆ  

ทิศทาง เปนลูกเบี้ยวอยางงาย ๆ ราคาถูก 

ลูกเบี้ยวรัศมี สามารถแบงออกได 3 ลกัษณะ

ดังนี้ 

3.1.1.1 แบบ IN LINE  

3.1.1.2 แบบ OFFSET 

3.1.1.3 แบบ PIVOT 

 

http://www.avto-ultra.com/
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ภาพท่ี 11.7 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบ IN LINE 

(ท่ีมา : http:// www.codecogs.com) 

 

 

 

 

 

 

3.1.1.1 ลูกเบ้ียวรัศมีแบบ IN LINE  

ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE มีลักษณะ คือ

เพลากลาง (Shaft) จะอยูตรงเสนศูนยกลาง

เดียวกันกับตัวตาม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.8 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบ OFFSET 

(ท่ีมา : http:// machinedesign.com) 

 

 

 

 

 

 

3.1.1.2 ลูกเบ้ียวรัศมีแบบ OFFSET  

ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET มีลักษณะคือ

เพลากลาง (Shaft) จะอยูเยื้องศูนยกับตัวตาม 
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ภาพท่ี 11.9 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบ PIVOT 

(ท่ีมา : http:// machinedesign.com) 

 

 

 

 

 

3.1.1.3 ลูกเบ้ียวรัศมีแบบ PIVOT  

ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT มีลักษณะ คือ

เพลากลาง (Shaft) และตัวตามจะอยูหางกันโดยมี

เดือยหรือแกนสงกําลังการเคลื่อนท่ีอีกครั้งหนึ่ง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.10 แสดงของลูกเบี้ยวเชิงเสน 

(Slider Cams) 

(ท่ีมา : http://www.technologgstudentl.com) 

 

 

 

 

 

3.1.2  ลูกเบ้ียวเชิงเสน (Slider Cams) 

ลูกเบี้ยวเชิงเสนเปนลูกเบี้ยวอีกชนิดหนึ่ง 

ท่ีไมไดหมุนรอบตัวแตจะเคลื่อนท่ีไปกลับตามทิศทาง 

เพ่ือทําหนาท่ีสงกําลังใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึนลงตาม

ระยะสูงสุดต่ําสุด 

http://www.technologgstudentl.com/
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ภาพท่ี 11.11 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวแบบ

ทรงกระบอก (Cylindrical Cams) 

(ท่ีมา : ชลัท  อุยถาวรยิ่ง.2551 : 164) 

 

3.2 ลูกเบ้ียวแบบทรงกระบอก  

 (Cylindrical Cams)  

ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอกนิยมทําเปนรอง 

ท่ีตัวงานทรงกระบอกหรอืปลายงานทรงกระบอก

เพ่ือใหสามารถสงกําลังได ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก 

 สามารถแบงได 2 ลักษณะดังนี้ 

3.2.1 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง 

(Cylindrical Groove Cams) 

3.2.2 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา 

หรือลูกเบี้ยวขอบ (Axial Cylindrical end Cams) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ภาพท่ี 11.12 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว

ทรงกระบอกแบบเซาะรอง 

(ท่ีมา : ชลัท  อุยถาวรยิ่ง.2551 : 164) 

 

 

 

3.2.1.ลูกเบ้ียวทรงกระบอกแบบเซาะรอง 

(Cylindrical Groove Cams) 

ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรองกระทํา

ไดโดยการเซาะรองท่ีตัวเพลาเพ่ือใหตัวตามสามารถ

เคลื่อนท่ีตามท่ีตองการ หรือบางครั้งใชวิธีการเซาะ

หรือกัดรองดานขางของแผนเหล็กกลม ลูกเบี้ยว

ชนิดนี้ เหมาะกับงานสงถายกําลังหนักและถาวร  
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ภาพท่ี 11.13 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

ทรงกระบอกแบบปลายเพลาหรือลูกเบี้ยวขอบ 

(ท่ีมา : ชลัท  อุยถาวรยิ่ง.2551 : 164) 

 

 

 

3.2.2 ลูกเบ้ียวทรงกระบอกแบบปลาย

เพลาหรือลูกเบ้ียวขอบ (Axial Cylindrical end 

Cams) 

ลูกเบี้ยวชนิดนี้จะมีลักษณะการเคลื่อนท่ี 

ของตัวตามคลายกับลูกเบี้ยวเซาะรองแตลูกเบี้ยวนี้

จะอยูท่ีขอบหรือปลายของเพลา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.14 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยวชนิดพิเศษ 

(ท่ีมา : อําพล  ซ่ือตรง. 2545 : 107) 

 

 

 

3.3.ลูกเบ้ียวชนิดพิเศษ   

(Special Type Cams) 

ลูกเบี้ยวชนิดพิเศษถูกออกแบบมาเพ่ือให

ตรงตามความตองการท่ีจะใชงาน ซ่ึงสามารถ

จําแนกไดดังนี้ 

3.3.1 ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 

3.3.2 ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร 

               (Symmetry Cams) 

3.3.3 ลูกเบี้ยวแบบกระโดด  

               (Jump Motion Cams) 
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ภาพท่ี 11.15 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบ Positive action 

(ท่ีมา : Anthony Esposito และคณะ.1991: 158) 

 

 

 

 

3.3.1 ลูกเบ้ียวแบบ Positive action 

ลูกเบี้ยวชนิดนี้เปนลูกเบี้ยวท่ีตัวลูกเบี้ยว 

ถูกครอบอยูในกรอบหรือกลอง โดยกรอบหรือกลอง

จะทําหนาท่ีเปนตัวตาม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.16 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

(ท่ีมา : ชลัท อุยถาวรยิ่ง.2551 : 165) 

 

 

 

3.3.2 ลูกเบ้ียวแบบสมมาตร 

 (Symmetry Cams) 

ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร (Symmetry Cams) 

เปนลูกเบี้ยวท่ีใชหลักการการออกแบบใหตัวของ 

ลูกเบี้ยวมีความสมมาตรกัน     เพ่ือใหการเคลื่อนท่ี 

ของตัวตามเปนไปตามจังหวะซ่ึงจะทําใหการสงแรง

ในแนวดิ่งและแนวระนาบเปนไปอยางสมดุลกัน 
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ภาพท่ี 11.17 แสดงลักษณะของลูกเบี้ยว 

แบบกระโดด (Jump Motion Cams) 

(ท่ีมา : ชลัท อุยถาวรยิ่ง.2551 : 165) 

 

 

 

3.3.3 ลูกเบ้ียวแบบกระโดด 

(Jump Motion Cams) 

ลูกเบี้ยวแบบกระโดด เปนการออกแบบให 

มีความลาดเอียงท่ีตัวลูกเบี้ยวเพ่ือนําไปใชประโยชน 

ในการทําใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึนอยางชา ๆ แตในขณะ 

เคลื่อนท่ีลงอยางรวดเร็วลักษณะคลายกับกระโดด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.18 แสดงการประยุกตใชลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : วชิระ มีทอง. 2537 : 185) 

 

 

 

4. การประยุกตการใชงานลูกเบ้ียว 

ลูกเบี้ยวเปนชิ้นสวนท่ีมักใชในเครื่องจักรกล

ท่ัว ๆไป ซ่ึงจะทําหนาท่ีสงกําลังใหเครื่องจักรทํางาน

อัตโนมัติ และนอกจากนี้ลูกเบี้ยวยังสามารถนําไปใช

ประโยชนดังนี้ 

4.1 ใชจับยึดชิ้นงาน 

4.2 ใชในการสงถายกําลัง 

4.3 ใชควบคุมการทํางานของเครื่องจักร 
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ภาพท่ี 11.19 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยว 

จับยึดงาน 

(ท่ีมา : อําพล  ซ่ือตรง. 2545 : 109) 

 

 

4.1 ใชจับยึดช้ินงาน 

การใชลูกเบี้ยวจับยึดงานมักใชกันมากในงาน 

เครื่องมือกล เพ่ือความสะดวกในการถอดประกอบ 

หรืออาจจะพบเห็นในอุปกรณนําเจาะ (Jig) และ

อุปกรณจับยึดงาน (Fixture) แตเปนการจับยึดงาน

ท่ีมีแรงสั่นสะเทือนนอย ๆ และในการกดยึดชิ้นงาน

นั้น ลูกเบี้ยวท่ีไปสัมผัสโดยตรงกับชิ้นงานอาจทําให

เกิดรอยบนชิ้นงานได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ภาพท่ี 11.20 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยว 

สงถายกําลัง 

(ท่ีมา : ศุภชัย,ฉวีวรรณ รมยานนท. 2529 : 20) 

 

 

 

 

4.2 ใชในการสงถายกําลัง 

ในปจจุบันเครื่องจักรกลตาง ๆ ท่ีใชกันอยู

ในงานอุตสาหกรรมตาง ๆ ไดมีการเอาลูกเบี้ยวเขา

มาเพ่ือใชประกอบในการสงถายกําลัง เชน ระบบสง

ถายกําลังของเครื่องไส เครื่องเลื่อยกลชัก เปนตน 
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ภาพท่ี 11.21 แสดงลักษณะของการใชลูกเบี้ยว 

ใชควบคุมการทํางานของเครื่องจักร 

(ท่ีมา : http://www.technologgstudentl.com) 

 

4.3 ใชควบคุมการทํางานของเครื่องจักร 

การควบคุมการทํางานของเครื่องจักรกล

ดวยลูกเบี้ยว เปนระบบท่ีงายท่ีสุดไมมีวงจรท่ียุงยาก 

ผลิตงาย   ราคาไมแพง   หากทําการบํารุงรักษา

อยางสมํ่าเสมอจะทําอายุการใชงานยาวนาน แตมี

ขอดอยคือ ชิ้นสวนมักมีขนาด ใหญ มีผลกระทบตอ

ความเร็วและพ้ืนท่ีท่ีติดตั้ง การใชลูกเบี้ยว ควบคุม

การทํางานของเครื่องจักร เชน ชุดหมุนเปลี่ยนมีด

ของเครื่องกลึงเทอรเรท 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.22 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

5. การตรวจสอบลูกเบ้ียว 

การตรวจสอบลูกเบี้ยวซ่ึงนิยมตรวจสอบ 

คาความสูงต่ําของลูกเบี้ยว    และขนาดความโต 

ของลูกเบี้ยว ซ่ึงสามารถกระทําได 2 วิธีดังนี ้

5.1.การตรวจสอบโดยใชนาฬิกาวัด 

5.2.การตรวจสอบโดยใชเวอรเนียคารลิป

เปอร 
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ภาพท่ี 11.23 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยว 

โดยใชนาฬิกาวัด 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

5.1 การตรวจสอบโดยใชนาฬิกาวัด 

การตรวจสอบลูกเบี้ยวโดยใชนาฬิกาวัดนิยม

ใชตรวจสอบคาความสูง ต่ํา ของลูกเบี้ยว โดยนําลูก

เบี้ยววางบนวีบล็อค แลวนําปลายหัววัดของนาฬิกา

แตะท่ีจุดต่ําสุด โดยใหมีระยะกดกอนประมาณ 0.1 

มิลลิเมตร แลวปรับขีดสเกลใหอยูท่ีเลขศูนยจากนั้น

หมุนชิ้นงานลูกเบี้ยวใหครบรอบเพ่ือตรวจสอบระยะ

สูงสุดของลูกเบี้ยว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.24 แสดงการตรวจสอบลูกเบี้ยว 

โดยใชเวอรเนียคารลิปเปอร 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

5.2.การตรวจสอบโดยใชเวอรเนยี- 

คารลิปเปอร 

การตรวจสอบขนาดคาความโตของลูกเบี้ยว 

โดยสวนใหญนิยมใชเวอรเนียคารลิปเปอรทําการ

ตรวจสอบ   
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           M1                         M2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.25 แสดงลักษณะของคัปปลิ้ง 

(ท่ีมา : สมปอง  มากแจง. 2533,41) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6. สูตรคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบ้ียว 

การคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวนิยม

คํานวณหาระยะท่ีลูกเบี้ยวสามารถสงกําลังได โดย

สามารถพิจารณาไดดังนี้ 

จากภาพท่ี M1คือ ชวงท่ีลูกเบี้ยวขยับอยูใน

ระยะสูงสุด 

จากภาพท่ี  M2 คือ  ชวงท่ีลูกเบี้ยวขยับอยู

ในระยะต่ําสุด 

ดังนั้นเพลาลูกเบี้ยวจะมีระยะเยื้องศูนยท่ีมี

คาเทากับ ชวง e 

และเม่ือขยับข้ึนลงต่ําสุดและสูงสุด เทากับ 

ชวง H  

ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยว 

2e     =    H 

ดังนั้นระยะเยื้องศูนยหาไดจาก 

           

         e      =     
2
H  

 

เม่ือ 

e    =  ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยว 

H   =  ระยะเคลื่อนสูงสุดของลูกเบี้ยว 
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ภาพท่ี 11.26 แสดงลักษณะของคัปปลิ้ง 

(ท่ีมา :สมปอง  มากแจง. 2533,41) 

 

 

ตัวอยางท่ี 1 เพลาลูกเบี้ยววัดระยะชวงขยับ 

ต่ําสุดท่ีศูนยมิลลิเมตร และระยะชวงขยับสูงสุด 5.8 

มิลลิเมตร จงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยว

นี้ 

จากสูตร  

     e      =    
2
H  

 

     e      =    
2

5.8  

 

                e      =    2.4  มิลลิเมตร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.27 แสดงของลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

ตัวอยางท่ี 2 จากภาพดานซายมือตองการ

ใหลูกเบี้ยวดันใหคันชักเกิดการเคลื่อนท่ีเปน

ระยะทาง 10 มิลลิเมตร จงคํานวณหาระยะเยื้อง

ศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

จากสูตร  

     e      =    
2
H  

 

     e      =    
2

10  

 

    e      =      5  มิลลิเมตร 
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ภาพท่ี 11.28 แสดงเครื่องมือท่ีใชในการคํานวณ

ระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

7.เครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณ 

ระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบ้ียว 

7.1 โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

7.2 นาฬิกาวัด 

7.3 เครื่องคิดเลข 

7.4 ผา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.29 แสดงวิธีการจัดวางลูกเบี้ยวเพ่ือทําการ

ตรวจสอบ 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

8. วิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบ้ียว 

วิธีการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวมี

ข้ันตอนดังนี้ 

1. จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 
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ภาพท่ี 11.30 แสดงวิธีการจัดวางนาฬิกาเพ่ือ

ตรวจสอบลูกเบี้ยว 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

2. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงาน 

อยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะทําการวัด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 ภาพท่ี 11.31 แสดงการหมุนลูกเบี้ยวใหอยูใน

ตําแหนงต่ําสุด 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

 

 

3.หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงต่ําสุด 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบเนื้อหา  

(Information Sheet)  

 

หนาท่ี : 28 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.32 แสดงลักษณะการปรับแขนวัดของ

นาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัสงาน 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559)  

 

 

 

 

 

 

4. ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัส

กับลูกเบี้ยวโดยใหเข็มวัดท่ีหนาปดหมุนประมาณ  1 

รอบของหนาปดแลวขันยึดใหแนน 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 ภาพท่ี 11.33 แสดงวิธีหมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหา

ตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

5. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุด

ท่ีแทจริง โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบเนื้อหา  

(Information Sheet)  

 

หนาท่ี : 29 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.34 แสดงวิธีการปรับขีดสเกลเลขศูนยให

ตรงกับเข็ม 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

6. ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็มของ

นาฬิกาวัด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.35 แสดงการหมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหา

ตําแหนงสูงสุด 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

7. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุด

โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็มแลวทําการ

จดบันทึก 

 

 



 

 

 
  

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบเนื้อหา  

(Information Sheet)  

 

หนาท่ี : 30 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.36 แสดงการคํานวณ 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

 

 

 

8. คํานวณคาตาง ๆ ท่ีตองการทราบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.37 แสดงการบันทึกรายงาน 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

9.การบันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน 

9.1 ผลการวัดระยะขยับต่ําสุดของลูกเบี้ยว 

9.2  ผลการวัดระยะขยับสูงสุดของลูกเบี้ยว 

9.3  ผลการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือ

กลดวยลูกเบี้ยว 

 



 

 

 
  

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบเนื้อหา  

(Information Sheet)  

 

หนาท่ี : 31 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 11.38 แสดงการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณ 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

10.การจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณ 

    ปฏิบัติงาน 

10.1 เช็ดทําความสะอาดชิ้นงาน เครื่องมือ

และ อุปกรณ 

10.2 เก็บเขาท่ีพรอมใชงาน 

10.3 ดูแลบริเวณปฏิบัติงานใหสะอาด

เรียบรอย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 11.39 แสดงการปฏิบัติตามกฎความ

ปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 

(ท่ีมา : ดํารง  สัพโส. 2559) 

 

 

 

 

11.กฎความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน     

11.1 หยุดเครื่องจักรกอนทํางานเสมอ 

11.2 แขวนปายล็อคเมนสวิทย 

11.3 สวมใสอุปกรณปองกันภัยสวนบุคคล 

  

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

แบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 32 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

คําสั่ง : จงตอบคําถามใหถูกตอง                                                      เวลาท่ีกําหนด : 10 นาที 

1. จงกาเครื่องหมาย หนาขอท่ีถูกและเครื่องหมาย หนาขอท่ีผิด   

          1.1ลูกเบี้ยวสามารถเปลี่ยนแปลงการเคลื่อนท่ีสงกําลังจากแนวเสนรอบวงเปนแนวเสนตรงเทานั้น 

         1.2 เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

         1.3 ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

         1.4 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE เพลากลาง (Shaft) จะอยูตรงเสนศูนยกลางเดียวกันกับตัวตาม 

         1.5 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET เพลากลาง (Shaft) จะอยูตรงศูนยกลางเดียวกันกับตัวตาม 
  

2. จงนําอักษรดานขวามือมาเติมลงหนาหมายเลขดานซายมือตามการแบงชนิดของลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

          2.1 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง 

          2.2 ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 

          2.3 ลูกเบี้ยวแบบกระโดด (Jump Motion Cams)          ก. ลูกเบี้ยวแบบจานหรือแบบแผน 

          2.4 ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams)                           ข. ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก 

          2.5 ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams)               ค. ลูกเบี้ยวชนิดพิเศษ 

          2.6 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลาหรือลูกเบี้ยวขอบ 

          2.7 ลูกเบี้ยวรัศมี (Radial Cams) 

    

3. จงบอกชื่อสวนประกอบของลูกเบี้ยวและหนาท่ีของสวนประกอบลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

ใ ใ   

                                                                                                                            .    

                                             

 

                                                                                 . 

 

                                                                                                                            .                                                                                                                                            

. 
 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

แบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 33 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

4. จากรูปภาพท่ีกําหนดใหจงเติมชื่อของลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

 

 

 

 

 

 

4.1                                      .  4.2                                   . 4.3                                  .  

 

 

 

 

  

 

4.4                                         4.5                                       .4.6                                     . 

5. จงนําหมายเลข 1-8 เรียงลําดับข้ันตอนการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

             5.1 จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 

             5.2 หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุดโดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็มแลวทําการ  

                  จดบันทึก 

             5.3 จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะทําการวัด 

             5.4 คํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ 

             5.5 หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงต่ําสุด 

             5.6 ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัสกับลูกเบี้ยวโดยใหเข็มวัดท่ีหนาปดหมุนประมาณ  1  

                  รอบของหนาปดแลวขันยึดใหแนน 

             5.7 ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็มของนาฬิกาวัด 

            5.8 หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม  

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

แบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 34 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

6. จากภาพวัดเพลาลูกเบี้ยวนาฬิกาวัด ซ่ึงมีระยะชวงขยับต่ําสุดท่ีศูนยมิลลิเมตร และระยะชวงขยับสูงสุด  

    8.41 มิลลิเมตรจงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7. เพลาลูกเบี้ยววัดดวยนาฬิกาวัด ซ่ึงมีระยะชวงขยับต่ําสุดท่ีศูนยมิลลิเมตร และระยะชวงขยับสูงสุดท่ี  

    5.8 มิลลิเมตรจงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 
 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

เฉลยแบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 35 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

คําสั่ง : จงตอบคําถามใหถูกตอง                                                           

1. จงกาเครื่องหมาย หนาขอท่ีถูกและเครื่องหมาย หนาขอท่ีผิด   

      1.1ลูกเบี้ยวสามารถเปลี่ยนแปลงการเคลื่อนท่ีสงกําลังจากแนวเสนรอบวงเปนแนวเสนตรงเทานั้น 

     1.2 เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

     1.3 ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

     1.4 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINEเพลากลาง (Shaft) จะอยูตรงเสนศูนยกลางเดียวกันกับตัวตาม 

     1.5 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET เพลากลาง (Shaft) จะอยูตรงศูนยกลางเดียวกันกับตัวตาม 
  

2. จงนําอักษรดานขวามือมาเติมลงหนาหมายเลขดานซายมือตามการแบงชนิดของลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

    ข    2.1 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง 

    ค    2.2 ลูกเบี้ยวแบบ Positive action 

    ค    2.3 ลูกเบี้ยวแบบกระโดด (Jump Motion Cams)               ก. ลูกเบี้ยวแบบจานหรือแบบแผน 

    ก    2.4 ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams)                                ข. ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก 

    ค    2.5 ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams)                   ค. ลูกเบี้ยวชนิดพิเศษ 

    ข    2.6 ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลาหรือลูกเบี้ยวขอบ 

    ก    2.7 ลูกเบี้ยวรัศมี (Radial Cams) 

    

3. จงบอกชื่อสวนประกอบของลูกเบี้ยวและหนาท่ีของสวนประกอบลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

ใ ใ   

                                   ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว    .                                                                                             

. 

 

                                   ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญ        , 

                                   จะยึดติดกับเพลา                                                                   .                                                                               

.                                                         

                                   เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําให              . 

                                  ลูกเบี้ยวหมุนตาม                                                                   .  

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

เฉลยแบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 36 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

4. จากรูปภาพท่ีกําหนดใหจงเติมชื่อของลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

 

 

 

 

 

 

4.1 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ In Line  .  4.2 ลูกเบี้ยวแบบทรงกระบอก    .   4.3 ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT      

.                                                                                    (Cylindrical Cams)             . 

 

 

 

  

 

 

4.4 ลูกเบ้ียวเชิงเสน (Slider Cams) 4.5 ลูกเบ้ียวรัศมีแบบ OFFSET 4.6 ลูกเบ้ียวทรงกระบอกแบบปลายเพลา  

.5. จงนําหมายเลข 1-8 เรียงลําดับข้ันตอนการคํานวณระบบสงกําลังดวยลูกเบี้ยวใหถูกตอง 

     1      5.1 จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 

     7      5.2 หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุดโดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็มแลวทําการ  

                  จดบันทึก 

     2      5.3 จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะทําการวัด 

     8      5.4 คํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ 

     3      5.5 หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงต่ําสุด 

     4      5.6 ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัสกับลูกเบี้ยวโดยใหเข็มวัดท่ีหนาปดหมุนประมาณ  1  

                  รอบของหนาปดแลวขันยึดใหแนน 

     6      5.7 ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็มของนาฬิกาวัด 

     5      5.8 หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม  
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เฉลยแบบฝกหัด 

 

หนาท่ี : 37 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

6. จากภาพวัดเพลาลูกเบี้ยวนาฬิกาวัด ซ่ึงมีระยะชวงขยับต่ําสุดท่ีศูนยมิลลิเมตร และระยะชวงขยับสูงสุด 

    8.41 มิลลิเมตรจงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

                               จากสูตร 

                                                e         =     
2
H  

  

                                                e         =     
2

8.41  

  

                                                     e         =      4.205  มิลลิเมตร    

7. เพลาลูกเบี้ยววัดดวยนาฬิกาวัด ซ่ึงมีระยะชวงขยับต่ําสุดท่ีศูนยมิลลิเมตร และระยะชวงขยับสูงสุดท่ี  

    5.8 มิลลิเมตรจงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

                               จากสูตร 

                                                e         =     
2
H  

  

                                                e         =     
2

5.8  

  

                                                    e         =      2.4  มิลลิเมตร    

 



9i 
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แบบทดสอบหลังเรียน 

 

หนาท่ี : 38 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

คําสั่ง : จงทําเครื่องหมายกากบาท (X) ทับขอท่ีถูกลงในกระดาษคําตอบท่ีแจกให เวลาท่ีกําหนด : 20 นาที 

1.ขอใดบอกความหมายของลูกเบี้ยวท่ีไมถูกตอง 

ก. เปนกลไกท่ีใชในการสงถายกําลังของเครื่องจักรกลท่ีรับภาระแบบเบาๆเทานั้น  

ข. เปนกลไกท่ีเปลี่ยนการสงถายกําลังจากการหมุนเปนการเคลื่อนท่ีแนวเสนตรง 

ค. เปนกลไกท่ียึดติดกับเพลาเม่ือเพลาหมุนลูกเบี้ยวก็หมุนทําใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึน-ลง 

ง. เปนกลไกท่ียึดติดกับเพลาเม่ือเพลาหมุนลูกเบี้ยวก็หมุนทําใหตัวตามเคลื่อนตามทิศทางท่ีตองการ  

2.ขอใดไมใชลักษณะการใชงานของลูกเบี้ยว 

ก. ใชถอดชิ้นงานไดสะดวกรวดเร็ว 

ข. ใชจับยึดชิ้นงานไดสะดวกรวดเร็ว 

ค. ใชสงกําลังจากการเคลื่อนท่ีแนวเสนตรงเปนแนวเสนรอบวง 

ง. ใชสงกําลังจากการเคลื่อนท่ีแนวเสนรอบวงเปนแนวเสนตรง 
 

จากภาพดานลางใชตอบคําถามขอท่ี 3-5 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 1 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 

ข. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ค. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ง. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 
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แบบทดสอบหลังเรียน 

 

หนาท่ี : 39 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

4. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 2 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 

ข. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ค. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ง. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

5. สวนประกอบของชุดลูกเบี้ยวหมายเลข 3 ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกกลิ้ง (Roller) เปนตัวสัมผัสกับลูกเบี้ยวกับตัวตาม 

ข. ตัวตาม (Follower) เปนตัวสงถายการเคลื่อนท่ีตามรูปรางของลูกเบี้ยว 

ค. เพลา (Shaft) เปนชิ้นสวนท่ีใชในการติดตั้งลูกเบี้ยวและทําใหลูกเบี้ยวหมุนตาม 

ง. ลูกเบี้ยว (Cams)เปนตัวกําหนดระยะทางการเคลื่อนท่ีโดยสวนใหญจะยึดติดกับเพลา 

6. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION  

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

 7. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET  

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

ง. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION 
 

8. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT  

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 
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แบบทดสอบหลังเรียน 

 

หนาท่ี : 40 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

9. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

 10. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

 11. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวเชิงเสน (Slider Cams) 

ข. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร(Symmetry Cams) 

ค. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบเซาะรอง (Cylindrical Groove Cams) 

ง. ลูกเบี้ยวทรงกระบอกแบบปลายเพลา (Axial Cylindrical end Cams) 

12. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ OFFSET 

ค. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

13. ชื่อของลูกเบี้ยวตามรูปภาพดานลางขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION  

ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบสมมาตร 

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE 

ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 
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แบบทดสอบหลังเรียน 

 

หนาท่ี : 41 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

 

14. ลูกเบี้ยวชนิดใดท่ีมีตัวตามลักษณะเปนกลอง 

ก. ลูกเบี้ยวแบบ POSITIVE ACTION ข. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบสมมาตร 

ค. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ IN LINE ง. ลูกเบี้ยวรัศมีแบบ PIVOT 

15. ขอใดไมใชการประยุกตการใชงานลูกเบี้ยว  

ก. ใชควบคุมการทํางานของเครื่องจักร ข. ใชในการตัดตอกําลัง 

ค. ใชจับยึดชิ้นงาน ง. ใชในการสงถายกําลัง 

16. การประยุกตใชลูกเบี้ยวในการจับยึดชิ้นงานนิยมใชกับงานลักษณะใด  

ก. หัวจับงานกลึง(Chuck) ข. อุปกรณนําเจาะ (Jig) 

ค. อุปกรณจับยึดชิ้นงาน (Fixture) ง. แขนกล (Mechanisms) 

17. ลูกเบี้ยวชนิดใดท่ีไมไดหมุนรอบตัวแตเคลื่อนท่ีตามทิศทางแลวทําใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึน-ลง  

ก. ลูกเบี้ยวปลายเพลา ข. ลูกเบี้ยวรัศมี 

ค. ลูกเบี้ยวสมมาตร ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน 

18. ตองการใหตัวตามเคลื่อนท่ีข้ึนอยางชาๆ แตเคลื่อนท่ีลงอยางรวดเร็วควรใชลูกเบี้ยวชนิดใด  

ก. ลูกเบี้ยวแบบสมมาตร ข. ลูกเบี้ยวรัศมี 

ค. ลูกเบี้ยวแบบกระโดด ง. ลูกเบี้ยวเชิงเสน 

19. เครื่องจักรกลชนิดใดใชลูกเบี้ยวในการสงถายกําลัง 

ก. เครื่องไส ข. เครื่องกลึง 

ค. เครื่องเจาะ ง. เครื่องกัด 

20. การตรวจสอบคาความสูง- ต่ําของลูกเบี้ยวควรใชเครื่องมือตรวจสอบชนิดใด  

ก. คารลิปเปอรวัดใน ข. ไมโครมิเตอร 

ค. คารลิปเปอรวัดนอก ง. นาฬิกาวัด 

21. การตรวจสอบคาขนาดความโตของลูกเบี้ยวควรใชเครื่องมือตรวจสอบชนิดใด 

ก. นาฬิกาวัด ข. เวอรเนียคารลิปเปอร 

ค. คารลิปเปอรวัดใน ง. คารลิปเปอรวัดนอก 
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แบบทดสอบหลังเรียน 
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หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

22. สูตรการคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวคือขอใดถูกตอง  

ก.
 
 H   =   2e ข. e   =  2H 

ค.  e    = 
  

 ง. e   =  2+H 

23.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับต่ําสุดศูนยมิลลิเมตร ชวงขยับสูงสุดท่ี 4.4 มิลลิเมตร จงคํานวณหา 

     ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 2.8 มิลลิเมตร ข. 2.6 มิลลิเมตร 

ค.  2.4 มิลลิเมตร ง. 2.2 มิลลิเมตร 

24.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับสูงสุดท่ี 10.8 มิลลิเมตร จงคํานวณหาระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 5.4 มิลลิเมตร ข. 5.3 มิลลิเมตร 

ค.  5.1 มิลลิเมตร ง. 5.0 มิลลิเมตร 

25.วัดลูกเบี้ยวดวยนาฬิกาวัดชวงขยับต่ําสุด 2.4 มิลลิเมตร ชวงขยับสูงสุดท่ี 10.8 มิลลิเมตร จงคํานวณหา 

      ระยะเยื้องศูนยของลูกเบี้ยวนี้ 

ก.
 
 4.2 มิลลิเมตร ข. 4.4 มิลลิเมตร 

ค. 4.6 มิลลิเมตร ง. 4.8 มิลลิเมตร 

26. ขอใดไมใชเครื่องมือและอุปกรณท่ีใชในการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว  

ก. เครื่องคิดเลข+นาฬิกาวัด 

ข. เครื่องคิดเลข+ ตารางเทียบขนาดลูกเบี้ยว 

ค. นาฬิกาวัด+โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ง. โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล+เครื่องคิดเลข 

27. ขอใดไมใชข้ันตอนวิธีการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ก. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะทําการวัด  

ข. หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงกลางเพ่ือหาระยะเข็มของนาฬิกาวัด 

ค. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุดของโดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม 

ง. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกตการกระดิกกลับของเข็ม  

 

 

 

2
H



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

  

แบบทดสอบหลังเรียน 

 

หนาท่ี : 43 
   

 

หนวยท่ี 11: งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

28. ขอใดไมจําเปนตองทําการบันทึกเพ่ือรายงานสรุปผลการปฏิบัติงานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล  

      ดวยลูกเบี้ยว 

ก. ผลการวัดระยะขยับต่ําสุดของลูกเบี้ยว                    

ข. ผลการวัดระยะขยับสูงสุดของลูกเบี้ยว 

ค. ผลการคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ง. ผลการตางของระยะของเพลาเล็กและเพลาใหญ 

29.  ขอใดคือการจัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงานงานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

       ดวยลกูเบี้ยวไดอยางถูกตอง 

ก. เก็บเครื่องมืออุปกรณเขาตูโดยแยกเครื่องมือท่ีมีคมตัดออกจากเครื่องมือวัดขนาด  

ข. ใชน้ําลางคราบน้ํามันท่ีหกพ้ืนเพ่ือทําความสะอาด  

ค. ใชเศษผาเช็ดทําความสะอาดเครื่องมือและอุปกรณท่ีเปอนน้ํามัน 

ง. ชโลมน้ํามันเครื่องมืออุปกรณท่ีเปนเหล็กเพ่ือปองกันสนิม 

30.  ขอใดคือสิ่งแรกท่ีควรกระทําดานความปลอดภัยในการปฏิบัติงานคํานวณระบบขัดตัวสงกําลัง 

       เครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว 

ก. ใสถุงมือกอนการปฏิบัติงานทุกครั้ง ข. ปดเมนสวิทยเครื่องจักรกอนทํางาน 

ค. แขวนปายล็อคเมนสวิทย ง. สวมใสอุปกรณปองกันภัยสวนบุคคล 
  

 

 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

  

เฉลยแบบทดสอบหลังเรียน 
 

 

หนาท่ี : 44 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

   

 

 

 

แบบเฉลยขอทดสอบหลังเรียน 

ดานทฤษฎ ี

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี คําตอบ 

1 ก 16 ค 

2 ค 17 ง 

3 ข 18 ค 

4 ง 19 ก 

5 ค 20 ง 

6 ง 21 ข 

7 ข 22 ค 

8 ก 23 ง 

9 ก 24 ก 

10 ข 25 ก 

11 ง 26 ข 

12 ค 27 ข 

13 ข 28 ง 

14 ก 29 ค 

15 ข 30 ข 

 

 
 

 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบลําดับข้ันการปฏิบัติงาน 

 

หนาท่ี : 45 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

ลําดับข้ันการปฏิบัตงิานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบ้ียว 

ลําดับข้ันการปฏิบัติงาน คําอธิบายข้ันตอนการทํางาน   เครื่องมืออุปกรณ ขอควรระวัง 

1. ศึกษาขอมูล 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ชนิดของลูกเบี้ยว 

- สูตรท่ีใชในการคํานวณ 

  ระบบสงกําลังของลูกเบี้ยว 

 

 

 

- ใบเนื้อหา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. เตรียมเครื่องมือและอุปกรณ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- โมเดลระบบสงกําลัง 

   เครื่องมือกล 

- นาฬิกาวัด 

- เครื่องคิดเลข 

- ผา 

 

 

 

 

- ใบเบิกเครื่องมือ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 

 

 

 

 

 

- จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 

 

 

 

- แทงวีบล็อก 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 
 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบลําดับข้ันการปฏิบัติงาน 

 

หนาท่ี : 46 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

ลําดับข้ันการปฏิบัติงาน คําอธิบายข้ันตอนการทํางาน   เครื่องมืออุปกรณ ขอควรระวัง 

4. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงาน 

   อยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะวัด       

 

 

 

 

 

 

 

 

- จัดวางนาฬิกาวัดโดยให 

  เข็มวัดงานอยูเหนือเพลา 

  ลูกเบี้ยวท่ีจะวัด       

 

 

- ใบสั่งงาน 

- นาฬิกาวัด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5. หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูใน

ตําแหนงต่ําสุด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยู 

  ในตําแหนงต่ําสุด 

 

 

 

- นาฬิกาวัด 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

6. ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัด

สัมผัสกับผิวลูกเบี้ยว 

 

 

- ปรับแขนวัดของนาฬิกาให 

  เข็มวัดสัมผัสกับผิวลูกเบี้ยว 

  โดยใหเข็มวัดท่ีหนาปดหมุน 

  ประมาณ  1 รอบของ 

  หนาปดแลวขันยึดใหแนน 

 

 

 

 

- นาฬิกาวัด 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 
 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบลําดับข้ันการปฏิบัติงาน 

 

หนาท่ี : 47 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

ลําดับข้ันการปฏิบัติงาน คําอธิบายข้ันตอนการทํางาน   เครื่องมืออุปกรณ ขอควรระวัง 

7. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนง 

ต่ําสุดท่ีแทจริง  

 

 

 

 

 

 

 

- หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหา 

  ตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง  

  โดยการสังเกตการกระดิก 

  กลับของเข็ม 

 

 

 

- นาฬิกาวัด 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

8.ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็ม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ปรับขีดสเกลเลขศูนยให 

  ตรงกับเข็ม 

 

 

 

- นาฬิกาวัด 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

9. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนง 

สูงสุด 

 

 

 

 

 

 

 

 

- หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหา 

   ตําแหนงสูงสุดโดยการ 

   สังเกตการกระดิกกลับ 

   ของเข็มแลวทําการจด 

   บันทึก 

 

 

- นาฬิกาวัด 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบลําดับข้ันการปฏิบัติงาน 

 

หนาท่ี : 48 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

ลําดับข้ันการปฏิบัติงาน คําอธิบายข้ันตอนการทํางาน   เครื่องมืออุปกรณ ขอควรระวัง 

10. คํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ  

 

 

- คํานวณคาตางๆท่ีตองการ 

  ทราบ 

 

 

 

 

- ใบสั่งงาน 

- เครื่องคิดเลข 

 

 

 

 

 

 

 

 

11. บันทึกรายงานสรุปผลการ

ปฏิบัติงาน 

 

 

 

 

 

 

 

- บันทึกรายงานสรุปผลการ 

  ปฏิบัติงานเชน ระยะ 

  ต่ําสุดและสูงสุดของ 

  ลูกเบี้ยวพรอมท้ังระยะ 

  เยื้องศูนยของลูกเบี้ยว 

 

 

 

- ใบสั่งงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

12. จัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและ

บริเวณปฏิบัติงาน 

 

 

 

- ทําความสะอาดเครื่องมือ  

  และชิ้นงานทุกครั้งหลัง 

  เสร็จงาน 

 

 

 

 

 

 

- ผา 

- น้ํามันกันสนิม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

 

ใบส่ังงาน 

 

หนาท่ี : 49 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

คําสั่ง :  จงคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกลดวยลูกเบี้ยว                         เวลาท่ีกําหนด : 30 นาที 

 

 

 

 

 

 

    

ลําดับข้ันการทํางาน เครื่องมือ อุปกรณ 

1. ศึกษาขอมูล 1.โมเดลระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

2. เตรียมเครื่องมือและอุปกรณ 2. นาฬิกาวัด 

3. จัดวางโมเดลระบบสงกําลัง 3. เครื่องคิดเลข 

4. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบี้ยวท่ีจะวัด       4. ผา 

5. หมุนเพลาลูกเบี้ยวใหอยูในตําแหนงต่ําสุด  

6. ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัสกับผิวลูกเบี้ยวโดยใหเข็ม  

    วัดท่ีหนาปดหมุนประมาณ  1 รอบของหนาปดแลวขันยึดใหแนน  

7. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงต่ําสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกต  

    การกระดิกกลับของเข็ม  

8. ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็ม  

9. หมุนเพลาลูกเบี้ยวเพ่ือหาตําแหนงสูงสุดโดยการสังเกตการ  

    กระดิกกลับของเข็มแลวทําการจดบันทึก  

10. คํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ  

11. บันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน  

12. จัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงาน  

สรุปผลการทํางาน 

  

ชื่อ:                                                                            เลขที:่                       กลุม:                . 
 



 

 

 
 

วิทยาลัยเทคนิคทาหลวงซิเมนตไทยอนุสรณ 

ใบประเมินผล 

(Evaluation Sheet) 

 

หนาท่ี : 50 
   

 

หนวยท่ี 11 : งานคํานวณระบบสงกําลังเครื่องมือกล 

ดวยลูกเบี้ยว 

 

การประเมินผลงานคํานวณระบบสงกําลังเคร่ืองมือกลดวยลูกเบ้ียว 

ชื่อ.............................................................ว/ด/ป........................ ผูประเมิน.......................................... 

 

จุดประเมินผล 

ผลการประเมิน 

ผาน ไมผาน หมายเหตุ 

1. ศึกษาขอมูล    

2. เตรียมเครื่องมือและอุปกรณ    

3.นําเพลาลูกเบ้ียวโดยวางปลายท้ังสองดานบนแทงวีบล็อก    

4. จัดวางนาฬิกาวัดโดยใหเข็มวัดงานอยูเหนือเพลาลูกเบ้ียวท่ีจะวัด    

5. หมุนเพลาลูกเบ้ียวใหอยูในตําแหนงตํ่าสุด    

6. ปรับแขนวัดของนาฬิกาใหเข็มวัดสัมผัสกับผิวลูกเบ้ียวโดยใหเข็ม    

    วัดท่ีหนาปดหมุนประมาณ  1 รอบของหนาปดแลวขันยึดใหแนน    

7.หมุนเพลาลูกเบ้ียวเพื่อหาตําแหนงตํ่าสุดท่ีแทจริง โดยการสังเกต    

    การกระดิกกลับของเข็ม    

8.ปรับขีดสเกลเลขศูนยใหตรงกับเข็ม    

9.หมุนเพลาลูกเบ้ียวเพื่อหาตําแหนงสูงสุดของโดยการสังเกตการ    

    กระดิกกลับของเข็มแลวทําการจดบันทึก    

10. คํานวณคาตางๆท่ีตองการทราบ    

11. บันทึกรายงานสรุปผลการปฏิบัติงาน    

12. จัดเก็บเครื่องมืออุปกรณและบริเวณปฏิบัติงาน    

 

คุณ
ภา

พข
อง  

วัดได     

 

วัดไมได 

 ดีมาก ดี พอใช แกไข 

1.ความเรียบรอย     

2.ความสะอาด     

 

.เจตคติ 

1.ความปลอดภัย     

2.ความสะอาด(บริเวณทํางาน)     
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17       
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