
 แผนบริหารการสอนประจําบทที่  6 
 

หัวขอเนื้อหา   

 ชนิดของการควบคุมกระบอกสูบ 
 วงจรควบคุมแบบตอเนื่องและไมตอเนื่อง 
 ขั้นตอนการออกแบบ 
  วงจรนวิแมตกิสไฟฟาพื้นฐาน 
 การควบคุมกระบอกสูบใหทาํงานกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ 
  ระบบไฮดรอนิวแมตกิส 
 

วัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม 

 เมื่อศึกษาบทที่  6  จบแลวนกัศึกษาสามารถ 
 1.  เขาใจและอธิบายถึงวิธีการออกแบบวงจรนิวแมติกสได 
 2.  ลําดับขั้นตอนการออกแบบวงจรนวิแมติกสได 
 3.  อธิบายการเขียนวงจรควบคุมการทํางานของระบบนวิแมตกิสไฟฟาได 
 4.  อธิบายวิธีการทํางานรวมกันระหวางลมกับน้ํามันได 
 

วิธีสอนและกิจกรรมการเรียนการสอน 

 1.  วิธีสอน 
   1.1  วิธีสอนแบบบรรยาย 
   1.2  วิธีสอนแบบอภิปราย 
   1.3  สอนแบบกลุมเพื่อทํากิจกรรม 
   1.4  สอนแบบสาธิต 
 2.  กิจกรรมการเรียนการสอน 
     2.1  เอกสารประกอบการสอนรายวิชาประกอบการบรรยายในการออกแบบวงจร 
นิวแมติกส  พรอมวิธีการออกแบบวงจรที่ตองใชอุปกรณที่จําเปน 
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     2.2  จัดกลุมอภิปรายหลักการทํางานของวงจรทีก่ลุมไดออกแบบมาและเปรียบเทยีบ 
กับกลุมอ่ืน ๆ  พรอมตอวงจรจากชุดสาธิตนิวแมติกส 
     2.3  ผูสอนไดสรุปแลวสาธิตการตอวงจรจากการออกแบบแตละกลุม  เพื่อเปรียบเทียบ 
ถึง ขอดี-ขอเสีย  ความเหมาะสมกับการนําไปใชงานแลวใหผูเรียนจัดทํารายงานสง 
 

สื่อการเรียนการสอน 

1.  ชุดสาธิตนิวแมติกส 
2.  เครื่องฉายภาพ  3  มิติ 
3.  เอกสารประกอบการสอน 

 

การวัดผลและการประเมินผล 

 1.  ใชวิธีการสังเกตพรอมบันทึกเปนระยะ 
1.1  สังเกตขณะมีการเรียนการสอน 
1.2  สังเกตจากการถามตอบ 
1.3  สังเกตจากการทํากิจกรรมกลุม 

  2.  ใชวิธีการตรวจดูผลงาน 
2.1  ตรวจจากการทํากิจกรรมกลุม 
2.2  จากการทํารายงาน 
2.3  ตรวจแบบปฏิบัติการ  6  จากการตอวงจร 
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บทที่  6 
การออกแบบวงจรนิวแมติกส 

  
  การออกแบบวงจรจําเปนตองใชความรูพื้นฐาน   ลําดับการทํางานและขอมูลระบบบังคับ 
ทางเทคนิค  รวมถึงรายละเอียดที่มาก  โดยพิจารณาลักษณะเงื่อนไขของงาน  การออกแบบวงจรนั้น  
จะมีลักษณะของวงจรการทํางานที่มีความแตกตางกันขึ้นอยูกัยวัตถุประสงค  การนําไปใชงานและ
ตองคํานึงถึงการประหยัดเนื้อที่ในการติดตั้งและยังตองมีราคาถูก  ความสะดวกสะบาย  ความ
ปลอดภัยในการใชงานของเครื่องจักรนั้น ๆ  ดังนั้นในการออกแบบวงจรใหมีความเหมาะสมกับ
การใชงานของเครื่องจักรจึงมีความสําคัญอยางยิ่ง เพราะจะทําใหเกิดผลงานที่มีประสิทธิภาพอีกทั้ง
ยังสามารถประหยัดราคาของอุปกรณที่ใชงานอีกดวย 
 การออกแบบวงจรนิวแมติกส  หมายถึง  การทําอยางไรก็ไดเพื่อใหอุปกรณทํางาน  
(actuators) สามารถทํางานไดบรรลุวตัถุประสงค อุปกรณทํางานสวนมากแลวมกัจะเปนกระบอกสูบ
ชนิดสองทิศทาง  สวนวาลวควบคุมก็มักจะเปนวาลวทํางานดวยลมและวาลวทํางานดวยไฟฟา 
  จากการที่ไดศึกษาการทํางานของอุปกรณตาง ๆ ที่ใชในระบบนิวแมติกสตลอดจน
การเขียนแผนภาพแลว  ซ่ึงณรงค  ตันชีวะวงศ  (2547, หนา 283) กลาววา เราสามารถนําเอาพื้นฐาน
เหลานั้นมาออกแบบวงจรการทํางานไดตามความตองการของเครื่องจักรเหลานั้นได โดยอาศัย
หลักการออกแบบดวยวิธีตาง ๆ  ดังแสดงในภาพที่  6.1 
  

 ก.  วงจรควบคุมกระบอกสูบชนิดทิศทางเดียวดวย 
 วาลว  3/2  แบบมือกดกลับดวยสปริง 

 
   ข.  วงจรควบคุมกระบอกสูบแบบหมุนไป-มา   

 (rotary  actuator)  ดวยวาลว  5/3  แบบมือโยก 
 ชนิดสปริงดันกลับตําแหนงกลาง ตําแหนงกลาง 
 ปดหมดและการควบคุมมอเตอรลมดวยวาลว  5/3 

 แบบมือโยก  คางตําแหนงได  ตําแหนงกลางเปด 
 
 ภาพที่  6.1  การออกแบบวงจรแบบงาย 

ที่มา  (ณรงค  ตันชีวะวงศ, 2547, หนา 284)  
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ชนิดของการควบคุมกระบอกสูบ 

 การควบคุมกระบอกสูบในระบบนิวแมติกส  แบงการควบคุมออกเปน  2  ชนิด  คือ 
1. การควบคุมทางตรง  (direct  control) 
2. การควบคุมทางออม  (indirect  control) 

 
  1.  การควบคุมทางตรง  (direct  control) 
   หมายถึง การบังคับใหกระบอกสูบทํางานไดโดยตรงดวย วาลวบังคับทิศทางเพียง
ตัวเดียวและเปนสัญญาณเดี่ยว การควบคุมลักษณะนี้จะใชในกรณีที่ตําแหนงการควบคุมอยูไมไกล
จากกระบอกสูบมากนัก  เพราะถาอยูไกลกันมาก ๆ  จะทําใหแรงดันลมที่ไหลเขากระบอกสูบต่ํา 
เปนผลทําใหแรงที่ปลายกานสูบนอยลงตามไปดวย ดังแสดงในภาพที่  6.2 
 

 
 

ภาพที่  6.2  แสดงการควบคมุกระบอกสูบทางตรง 
   ที่มา  (ธนะรัตน  แตวฒันา, 2541, หนา 59) 
  

 2.  การควบคุมทางออม  (indirect  control) 
   หมายถึง แรงดันลมที่ผานวาลวควบคุมไมไหลเขาไปยังกระบอกสูบโดยตรง แตจะ
ไหลเขาไปยังเมนวาลว  และใชเมนวาลวเปนตัวจายลมใหกับกระบอกสูบ  ซ่ึงวาลวที่ควบคุมนี้
สามารถใชขนาดเล็กเปน  ตัวปอนสัญญาณให  เรียกวา  pilot  valve  เพื่อจะไดเบาแรงในการบังคับ  
ดังแสดงในภาพที่  6.3 
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ภาพที่  6.3  แสดงวงจรการบังคับทางออม 
   ที่มา  (ธนะรัตน  แตวฒันา, 2541, หนา 59) 
 

วงจรควบคุมแบบตอเนื่องและไมตอเนื่อง 

 1.  วงจรการทํางานแบบตอเนื่อง  ดังแสดงในภาพที่ 6.4 และ 6.5 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 

 

ภาพที่  6.4  ตัวอยางวงจรการทํางานแบบตอเนื่อง โดยอาศัยทางกลับตามความกดดัน 
 ที่มา  (ธนะรัตน  แตวฒันา, 2541, หนา 63) 
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ภาพที่  6.5  วงจรการทํางานแบบตอเนื่อง  โดยใชวาลวหนวงเวลา  (time delay valve) 
 ที่มา  (พรจิต  ปทุมสุวรรณ, ม.ป.ป., หนา 99) 

 
 2.  วงจรการทํางานแบบไมตอเนื่อง  ดังแสดงในภาพที่ 6.6 
 

 
 

   ภาพที่  6.6  วงจรการทํางานแบบไมตอเนือ่ง   
ที่มา  (ประวิตร  ลิมปะวัฒนะ, 2540, หนา 142) 

 

   การทํางานเมื่อกดวาลว  1.2  จะทําใหมีสัญญาณลมผานไปยังเมนวาลว  1.1  ทําให
กระบอกสูบ  1.0  เล่ือนออกไปกดวาลว  1.3  ทําใหสัญญาณเลื่อนเมนวาลว  1.1  กลับสูสภาพเดิม 
กระบอกสูบจึงเคลื่อนที่กลับ 
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 3.  วงจรควบคุมแบบกึ่งอัตโนมัติและแบบอัตโนมัติ  ดังแสดงในภาพที่ 6.7 
 

 
 

ภาพที่  6.7  วงจรควบคุมแบบกึ่งอัตโนมัตแิละแบบอัตโนมัติ 
  ที่มา  (ธนะรัตน  แตวฒันา, 2541, หนา 64) 

 
 การทํางานของวงจรภาพที่  6.7  สวนตาง ๆ  จะเหมือนกันแบบกึ่งอัตโนมัติและแบบ
อัตโนมัติโดยวาลว  1.4  จะทําหนาที่สตารทการทํางานของกึ่งอัตโนมัติ  (Semi  auto)  แตถาตองการ
เปนอัตโนมัติก็ใหโยกวาลว  1.6  ก็จะเดินตอเนื่อง 
 

ขั้นตอนการออกแบบวงจร 

 ในวงจรทํางานของระบบนิวแมติกสขึ้นอยูกับการที่จะนําไปใชงาน ซึ่งมีความสําคัญ
อยางยิ่งเพราะจะทําใหเกิดผลของงานที่มีประสิทธิภาพ อีกทั้งยังสามารถประหยัดราคาอุปกรณที่
ใชงานอีกดวย  ฉะนั้นการออกแบบวงจรในระบบนิวแมติกส ไดกําหนดเปนขั้นตอนดังตอไปนี้ 
 ขั้นตอนที่  1 เลือกชนิดของกระบอกสูบใหเหมาะสมกับการใชงาน โดยดูจาก 
   ความเหมาะสมจากงานและอุปกรณที่มีจําหนายในทองตลาด 
 ขั้นตอนที่  2 เลือกขนาดของกระบอกสูบและระยะชัก  โดยหาไดจากสูตรหรือกราฟ 
   ในบทที่  3 
 ขั้นตอนที่  3   เลือกชนิดของเมนวาลว  และขนาดของวาลว  โดยดูลักษณะของงาน   
   เชน  ทางตอลม  ตําแหนงของวาลว  การเลื่อนเปลี่ยนการทํางานของ 
   วาลวและชนิดของกระบอกสูบ  (ดูไดจากบทที่  3  และ  4) 
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 ขั้นตอนที่  4 เลือกอุปกรณควบคุมความเร็วและชนิดของการควบคุมความเร็ว 
   ของกระบอกสูบ ทั้งนี้   ขึ้นอยูกับความตองการของการใชงาน  เชน   
   ถาตองการกระบอกสูบเคลื่อนที่เร็ว  ก็เลือกใชวาลวเรงระบาย  (quick   
   exhaust valve)  หรือตองการเคลื่อนที่ชาก็ใชวาลวหล่ี  (flow control   
   valve)  เขาควบคุม 
 ขั้นตอนที่  5 กําหนดขั้นตอนการทํางานและกําหนดตําแหนงของวาลวควบคุม 
   โดยเริ่มจากการเขียนแผนภาพลําดับการทํางาน (alphabetic  diagram) 
 ขั้นตอนที่  6 เขียนแผนภาพการไหลลําดับการทํางาน  (alphabetic with signal flow   
   diagram)  และแผนภาพขั้นตอนการทํางาน  (motion-Step diagram) 
 ขั้นตอนที่  7 เขียนวงจรควบคุมการทํางาน โดยดูจาก  motion-step  diagram  ให 
   สังเกตสัญญาณวาลวควบคุม  ถาไมเกิดขึ้นพรอมกันก็ใชวาลวลูกกลิ้ง 
   แบบกดสองทางได  แตถาสัญญาณวาลวควบคุมเกิดขึ้นพรอมกันจะ 
   ใชวาลวลูกกล้ิงกดทางเดียว 
 ขั้นตอนที่  8 เพิ่มเติมเงื่อนไขพิเศษ  (ถามี)  ลงในวงจร  เพื่อใหวงจรสมบูรณยิ่งขึ้น   
   เชน  มีอุปกรณสตารท  มีสวิทซส่ังงานอัตโนมัติหรือกึ่งอัตโนมัติ  มี 
   อุปกรณวาลวฉุกเฉิน  เปนตน 
 ขั้นตอนที่  9         ตรวจสอบการทํางานของวงจรที่ออกแบบและตอวงจรจากอุปกรณจริง 
 
 จากภาพที่  6.8  ใหออกแบบวงจรควบคุมแบบตอเนื่อง  โดยใชระบบนิวแมติกส 

 
ภาพที่  6.8  วงจรควบคุมแบบตอเนื่อง 

 ที่มา  (ธนะรัตน  แตวฒันา, 2541, หนา 66) 
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ตัวอยางที่  6.1  จงออกแบบวงจรควบคุมกึ่งอัตโนมัติและแบบอัตโนมัติ 
วิธีทํา 

 จากขั้นตอนการออกแบบวงจรสามารถลําดับขั้นตอนไดดังนี้ 
 ขั้นตอนที่  1  เลือกชนิดของกระบอกสูบ 

 
 
 เลือกใชกระบอกสูบทํางานสองทาง  (double  acting  cylinder)  ทั้งสองตัวเพราะตอง
ใชแรงมากและระยะชักยาวมากเกินกวาที่จะเลือกใชกระบอกสูบทิศทางเดียว 
 ขั้นตอนที่  2  เลือกขนาดกระบอกสูบใชสูตรและกราฟในบทที่  3 
 
 ขั้นตอนที่  3  เลือกชนิดของวาลว  ในที่นี้เลือกใชวาลว  5/2  เล่ือนดวยลมทั้งสองดาน
เพราะตองการทํางานแบบคางตําแหนง 
 

 
 
 ขั้นตอนที่  4  เลือกอุปกรณควบคุมความเร็ว  โดยใชวาลวหร่ีควบคุมทางเดียว ทั้งการ
เคล่ือนที่เขาและเคลื่อนที่ออกของกระบอกสูบตัวที่  1.0  สวนกระบอกสูบตัวที่  2.0  เคล่ือนที่ออก
ถูกควบคุมความเร็ว  สวนเคลื่อนที่เขากลับอยางรวดเร็ว  โดยใชวาลวเรงระบาย   
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  ขั้นตอนที่  5  กาํหนดขั้นตอนการทํางานเปน  alphabetic  diagram  (เปนการใชอักษร
ภาษาองักฤษหรือตัวเลขที่มีจดุทศนยิมเปนศูนยผสมกับเครื่องหมาย +  และ  -  เชน  A+, B+, A-, B-  
หรือ  1.0 +, 2.0+, 1.0-, 2.0-) 
 

 
 

  ขั้นตอนที่  6  เขียน  alphabetic  with  signal  flow  และ  motion  step  diagram  (แสดง
ขั้นตอนการทํางานของกานสูบโดยใชตัวอักษรผสมกับเครื่องหมาย +  และ  -  พรอมทั้งโยงลูกศรแสดง
สัญญาณของวาลวควบคุมทศิทางและการแสดงขั้นตอนการทํางานโดยใชแผนภาพความสัมพันธ
ระหวางการเคลื่อนที่ของกานสูบกับจังหวะในการทํางาน) 
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 Alphabetic  with  signal  flow  diagram 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ขั้นตอนที่  7  เขียนวงจรควบคุมการทํางาน 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 180 

 ขั้นตอนที่  8  เปนเงื่อนไขที่เพิ่มเติมขึ้นมาเพื่อใหวงจรมีความพิเศษขึ้นมา  จากการ
ทํางานทั้ง  7  ขั้นตอนจะมีวาลว  1.2 (3/2)  ที่ทําหนาที่เปนตัวสตารทในวงจรทุกครั้งที่มีการเริ่มตน
ของวงจรใหม  ดังนั้นเพื่อเปนการใหวงจรมีความสมบูรณมากขึ้นจึงมกีารเพิ่มวาลวควบคุมใหเปน
อัตโนมัติและกึ่งอัตโนมัติ  พรอมเพิ่มวงจรหยุดฉุกเฉิน  โดยนําเอาการทํางานของอุปกรณควบคุม
ตาง ๆ  ที่เหมาะสมกับการออกแบบมาประกอบการออกแบบ 

 

1.6 

  
 

  การออกแบบวงจรและเพิ่มเติมเงื่อนไขพิเศษลงในขั้นตอนที่  8  ซ่ึงจะทําใหวงจรมี
ความสมบูรณขึ้น  เชน  เพิ่มวาลว  1.6  จะทําหนาที่เปนสวิทซควบคุมใหเกิดการทํางานแบบอัตโนมตัิ  
หรือกึ่งอัตโนมัติ  สวนวาลว  0.2 (5/2)  เขาไปจะทําหนาที่เปนสวิทซปด – เปดลมอัดเขาในวงจร
ควบคมุ  และยงัทําหนาทีเ่ปนสวิทซหยดุฉุกเฉิน  โดยใชรวมกับวาลว  1.5  และ  2.5  (วาลวลมเดยีว)  
แตถาเกิดอุบัติเหตุสามารถกดวาลว  0.2  ได  จะทําใหวงจรถูกตัดลมจะถูกระบายทิ้ง ทําใหวาลว  1.1  
และ  2.1  (5/2)  เล่ือนกลับพรอมลูกสูบ  1.0  และ  2.0  เคลื่อนที่กลับดวย 
 ขั้นตอนที่  9  ตรวจสอบการทํางานของวงจรที่ทําการออกแบบโดยการตอวงจรจาก
ชุดสาธิตนิวแมติกส 
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วงจรนิวแมติกสไฟฟาพื้นฐาน 

 ในระบบนิวแมติกส  อุปกรณที่ควบคุมกระบอกสูบและมอเตอรลมใหทํางานตามตองการ
คือ  วาลว  การเลื่อนวาลวนั้นสามารถทําไดหลายวิธี  คือ  เล่ือนวาลวโดยใชมือ  กลามเนื้อ  กลไก  
และเลื่อนดวยไฟฟา  หรือเล่ือนดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟา  ซ่ึงมนูญ  ช่ืนชม  (2544, หนา 94-95) 
กลาววา ระบบนิวแมติกสไฟฟาเปนการใชระบบไฟฟาควบคุมอุปกรณทํางานในระบบนิวแมติกส  
กลาวคือ การควบคุมอุปกรณทํางานที่ตองใชวาลวเลื่อนโดยไฟฟา หรือวาลวเลื่อนดวยขดลวด
แมเหล็กไฟฟา  และระบบควบคุมอื่น ๆ  เปนระบบไฟฟาเชนกัน  ยกเวนอุปกรณทํางานคือ  กระบอก
สูบ  มอเตอรลม  และอุปกรณควบคุมลมที่เปนระบบลมอัด 
  
 การเขียนวงจรควบคุมการทํางานของระบบนิวแมติกสไฟฟา 
 ในการเขียนวงจรนิวแมติกสไฟฟาจะตองมีมาตรฐานการเขียนรหัสใหถูกตองและมี
ความเขาใจตรงกัน  เพื่อสะดวกในการอานและออกแบบวงจร  ซ่ึงฐิฑารีย  ถมยา  (2546, หนา 321-
325)  กลาววา  การเขียนวงจรควบคุมการทํางานของระบบนิวแมติกสไฟฟาสามารถเขียนแยกเปน  
2  ระบบ  คือ  
 1.  ระบบนิวแมติกสหรือวงจรกําลัง 
  ประกอบดวยอุปกรณทํางานคือ  กระบอกสูบหรือมอเตอรลม วาลวควบคุม
ความเร็ว  เชน  วาลวควบคุมอัตราการไหล  วาลวปรับอัตราการไหลทางเดียว  วาลวคายไอเสียเร็ว  
และวาลวควบคุมทิศทางทํางานดวยไฟฟา 
 
 2.  ระบบควบคุมดวยไฟฟาหรือวงจรควบคุม 
  ประกอบดวยวงจรไฟฟากระแสตรง  24  โวลต  ขดลวดแมเหล็กไฟฟาของวาลว  
สวิทซ  รีเลย  วงจรควบคุมมี  2  วิธี  คือ  วงจรควบคุมโดยทางตรง  และวงจรควบคุมโดยทางออม 
     2.1  วงจรควบคุมโดยทางตรง 
      วงจรควบคุมโดยทางตรงเปนการควบคุมการทํางานโดยผานขดลวดของวาลว
เพียงอยางเดียวที่ไมมีอุปกรณชวย  ซ่ึงประกอบดวย 
           2.1.1  วงจรกําลัง  เชน  กระบอกสูบ  หรือมอเตอรลม  วาลวเล่ือนล้ินดวยขดลวด 
แมเหล็กไฟฟาเปนตน 
   2.1.2  วงจรควบคุม  เชน  ระบบไฟฟากระแสตรง  24  โวลต  สวิทซ  ลิมิตสวิทซ   
อุปกรณตรวจจับหรือเซ็นเซอร  ขดลวดแมเหล็กไฟฟาของวาลว  สวิทซความดัน  เปนตน 
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   วงจรที่ 6.1  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเล่ือนล้ินไปดวยขดลวดแมเหล็ก 
ไฟฟา  เล่ือนล้ินกลับดวยสปริง  ดังแสดงในภาพที่  6.9 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

ภาพที่  6.9  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเล่ือนล้ินไปดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟา 
  เล่ือนล้ินกลับดวยสปริง 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 322) 
 
    หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.9  เมื่อกดสวิทซ  S1  จะมีกระแสไหลผานขดลวด  Y1  ทําให
ขดลวดมีอํานาจแมเหล็กเอาชนะแรงสปริงเลื่อนวาลวใหแรงดันลมจาก  1(P)  ไป  2(A)  และ  
4(A)  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออก  และเมื่อปลอยสวิทซ  S1  สวิทซจะตัดวงจรไมใหกระแส
ไหลผานขดลวด  Y1  ขดลวดจะหมดสภาพการเปนแมเหล็ก  สปริงจะดันให  วาลว  3/2  กลับสู
สภาพเดิม  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่เขา 
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   วงจรที่ 6.2  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเล่ือนล้ินไปดวยขดลวดแมเหล็ก 
ไฟฟา  เล่ือนล้ินกลับดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟา  ดังแสดงในภาพที่  6.10 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่  6.10   การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเล่ือนล้ินไปดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟา 
  เล่ือนล้ินกลับดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟา 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 323) 
 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.10  เมื่อกดสวทิซปุมกดปกตเิปด  S1  กระแสไฟฟาจะไหลผาน
ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  เกิดอํานาจแมเหล็ก  เล่ือนวาลว  3/2  ทําใหลมไหลจาก  1(P)  ไป  2(A) 
4(A)  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่ออก  เมื่อปลอยมือจะไมมีกระแสไหลผานสวิทซ  S1  ขดลวด
แมเหล็กไฟฟา  Y1  หมดอํานาจแมเหล็กแตลูกสูบยังคงคางตําแหนง  เมื่อกดสวิทซปุมกดปกติเปด  
S2  ลูกสูบจะเคลื่อนที่เขา 
 
  2.2  วงจรควบคุมโดยทางออม 
      วงจรควบคุมโดยทางออมประกอบดวยวงจรกําลังและวงจรควบคุม  แตวงจร
ควบคุมทํางานโดยมีอุปกรณอ่ืน ๆ  มาชวย  เชน  รีเลยซ่ึงใชกระแสไฟฟานอย ๆ  เพื่อชวยควบคุม
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ขดลวดแมเหล็กไฟฟาของวาลว  และใชหนาสัมผัสของรีเลยไปควบคุมอุปกรณที่ใชกระแสสูงกวา
ได  นอกจากนี้ยังสามารถควบคุมระยะไกลได  และใชอุปกรณทางอิเล็กทรอนิกสมาควบคุมได 
 
   วงจรที่ 6.3  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชรีเลยชวย  ดังแสดงในภาพที่  6.11 
 

 
 

ภาพที่  6.11  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชรีเลยชวย 
      ที่มา  (มนูญ  ช่ืนชม, 2544, หนา 105) 

 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.11  เมื่อกดสวิทซ  S1  กระแสไฟฟาจะไหลผานขดลวดรีเลย  K1  
เมื่อรีเลย  K1  ทํางาน  หนาสัมผัส  K1  จะตอวงจรใหกระแสไปที่ขดลวด  Y1  ขดลวดจะมีอํานาจ
แมเหล็กเอาชนะแรงสปริงเล่ือนวาลว  1(P)  ไป  2(A)  และ  1(P)  ไป  4(A)  และยังคางตําแหนง  
เมื่อกดสวิทซ  S2  เปนการตัดวงจรไมใหกระแสไหลผานขดลวดรีเลย  K1  จึงหยุดทํางานทาํให
อํานาจแมเหล็ก  หนาสัมผัส  K1  ตัดวงจรการทํางานของขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  ก็หมดอํานาจ
แมเหล็ก  สปรงิจะเลื่อนล้ินใหกลับสูตําแหนงปกติลูกสูบจึงเคลื่อนที่กลับ 
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   วงจรที่  6.4  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชสวิทซปุมกดปกติเปดทํางานได 
หลายจุด  ดังแสดงในภาพที่  6.12 
 

 
 

ภาพที่  6.12    การควบคุมกระบอกสูบโดยใชสวิทซปุมกดปกติเปดทํางานไดหลายจุด 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 325) 

 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.12  เมื่อกดสวิทซปุมกดปกติเปด  S1 หรือ  S2  หรือ  S3  ตัวใดก็ได 
กระแสไฟฟาจะไหลผานผานสวิทซปุมกดปกติปด S4 , S5  และขดลวดรีเลย K1 ทํางาน  สราง
อํานาจแมเหล็กดูดหนาสัมผัสติดกัน ล็อกการทํางานของตนเองและตอวงจร  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  
Y1  เกิดอํานาจแมเหล็กเลื่อนล้ินของวาลว  ทําใหลมไหลผาน  1(P)  ไป  2(A)[4(A)]  ลูกสูบเคลื่อนที่
ออกและคางตําแหนง  เมื่อกดสวิทซปุมกดปกติปด  S4  หรือ  S5  ตัวใดก็ได  ทําใหขดลวดรีเลย  K1  
หยุดทํางาน  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  หมดอํานาจแมเหล็ก  สปริงจะเลื่อนลิ้นของวาลวกลับ
ตําแหนงปกติ  ลูกสูบเคลื่อนที่กลับ 



 186 

การควบคุมกระบอกสูบใหทํางานกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ 

 การควบคุมกระบอกสูบใหทํางานกึ่งอัตโนมัติและอัตโนมัติ โดยใชลิมิตสวิทซ รีเลย
ตั้งเวลา  สวิทซความดัน  สวิทซปุมกด  สวิทซกดคางตําแหนง  อุปกรณตรวจจับหรือเซ็นเซอร  เปน
ตน  การควบคุมใหลูกสูบเคลื่อนที่ออกและเคลื่อนที่กลับกึ่งอัตโนมัติเมื่อกดสวิทซปุมกดดวยมือ
เพียงครั้งเดียว แตเมื่อใชสวิทซกดคางตําแหนงจะทําใหกระบอกสูบทํางานโดยอัตโนมัติ 
 
 วงจรที่ 6.5  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซใหทํางานแบบกึ่งอัตโนมัติ  (วงจร
ควบคุมโดยทางตรง)  ดังแสดงในภาพที่  6.13 
 

 
 

ภาพที่  6.13  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซใหทาํงานแบบกึ่งอัตโนมัติ 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 326) 

 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.13  เมื่อกดสวทิซ  S1  กระแสไฟไหลผานขดลวด  Y1  ขดลวดจะมี
อํานาจแมเหล็กเลื่อนวาลวควบคุม  1.1  ไปทางขวามือ  (คางตาํแหนง)  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่
ออกจนสุด  กานสูบจะไปกดลิมิตสวิทซ  S2  ตอวงจรใหมีกระแสไหลผานขดลวดไฟฟาวาลว  Y2  

ของลวดจะมีอํานาจแมเหล็กเลื่อนวาลว  1.1  กลับสูสภาพเดิม  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่เขา  
และถาตองการใหกระบอกสูบเคลื่อนที่ออกก็จะตองกดสวิทซ  S1  อีกครั้งหนึ่ง 
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  วงจรที่  6.6  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซและรีเลยชวยใหทํางานแบบ 
กึ่งอัตโนมัติ  ดังแสดงในภาพที่  6.14 

 

 
 

ภาพที่  6.14  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซและรีเลยชวยใหทาํงานแบบกึ่งอัตโนมัติ 
 ที่มา  (มนูญ  ช่ืนชม, 2544, หนา 113) 

 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.14  เมื่อกดสวิทซ   S1  จะมีกระแสไฟฟาไหลผานรีเลย  K1  หนาสัมผัส  
K1  จะตอวงจรล็อคการทํางานของตัวเอง  และตอวงจรใหกระแสไฟผานขดลวด  Y1  ขดลวดจะมี
อํานาจแมเหล ็กเอาชนะแรงสปริงเลื่อนวาลว  1.1  และคางตําแหนง  เปนผลทําใหลูกสูบเคลื่อนที่
ออกจนสุด  กานสูบจะไปกดลิมิตสวิทซ  S2  สวิทซจะตัดวงจรไมใหมีกระแสไหลผานรีเลยชวย  K1  
หนาสัมผัส  K1  จะกลับสูสภาพเดิมตัดวงจรการทํางานของรีเลยชวย  K1  กระแสไฟ  Y1  เมื่อ
กระแสไฟหมดสภาพการเปนแมเหล็กสปริงจะเลื่อนวาลว  1.1  ใหกลับสูสภาพเดิม  กระบอกสูบ
จึงเคลื่อนที่เขา 
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  วงจรที่  6.7  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซและรีเลยชวยใหทํางานแบบ 
อัตโนมัติ  ดังแสดงในภาพที่  6.15 

 

 
 

ภาพที่  6.15  การควบคุมกระบอกสูบดวยลิมิตสวิทซและรีเลยชวยใหทาํงานแบบอัตโนมัติ 
 ที่มา  (มนูญ  ช่ืนชม, 2544, หนา 115) 
 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.15  เมื่อกดสวทิซ  S3  ซ่ึงกดคางตําแหนง  กระแสไฟฟาไหลผาน
ลิมิตสวิทซ  S1  และขดลวดรีเลย  K1  ทํางานสรางอํานาจแมเหล็กดดูหนาสัมผัสติดกนัและตอวงจร
ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  เกิดอํานาจแมเหล็กเลื่อนล้ินของวาลว  ลมไหลผานจาก  1(P)  ไป  4(A)  
ลูกสูบเคลื่อนที่ออก  (ลิมิตสวิทซ  S1  เล่ือนกลับตําแหนงปกติเปด  ตดัวงจรขดลวดรีเลย  K1  หยดุ
ทํางานและขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  หมดอํานาจแมเหล็ก)  ลูกสูบกดลิมิตสวิทซ  S2  ตอวงจร
ขดลวดรเีลย K2  ทํางานสรางอํานาจแมเหล็กดดูหนาสัมผัสติดกนัและตอวงจรขดลวดแมเหล็กไฟฟา  
Y2  เกิดอํานาจแมเหล็กเลื่อนล้ินของวาลวกลับตําแหนงปกติลูกสูบเคลื่อนที่กลับ  (ลิมิตสวิทซ  S2  
เล่ือนกลับตําแหนงปกติเปดตัดวงจรขดลวดรีเลย  K2  หยุดทํางาน  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y2  
หมดอํานาจแมเหล็ก)  ลูกสูบเคลื่อนที่กลับไปกดลิมิตสวิทซ  S1  อีกครั้ง  และทําใหลูกสูบเคลื่อนที่
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ออกและเคลื่อนที่กลับโดยอัตโนมัติ  ทํางานเชนนี้จนกระทั่งเมื่อกดสวิทซ  S3  เพื่อคลายล็อกคาง
ตําแหนง วงจรทั้งหมดจึงหยดุทํางาน 
 
  วงจรที่  6.8  การควบคุมกระบอกสูบใหทํางานแบบกึง่อัตโนมัตแิละอัตโนมัติ (วงจร
ควบคุมโดยทางตรง)   ดังแสดงในภาพที่  6.16 
 

 
 

ภาพที่  6.16  การควบคุมกระบอกสูบใหทํางานแบบกึ่งอัตโนมัติและอตัโนมัติ 
 ที่มา  (มนูญ  ช่ืนชม, 2544, หนา 329) 

 
   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.16   สวิทซปุมกดปกติเปด  S3  จะเปนสวิทซควบคุมใหทาํงานแบบ
กึ่งอัตโนมัติ  สวนสวิทซล็อคตําแหนง  S4  เปนสวิทซควบคุมใหทํางานแบบอัตโนมัติ  ในการ
ควบคุมแบบกึ่งอัตโนมัตินั้นจะตองปลดลอคสวิทซ  S4  ใหตัดวงจรกอนเสมอ  หลักการทํางาน
เหมือนวงจรที ่ 6.6 
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   หมายเหต ุ  ถาขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  หรือ  Y2  ตัวใดตวัหนึ่งมีอํานาจแมเหล็ก
คางอยู  เพื่อทําใหขดลวดแมเหล็กไฟฟาตวัใหมอีกตัวสรางอํานาจแมเหล็ก  วาลวจะไมเล่ือนล้ิน  ตอง
ทําใหขดลวดแมเหล็กไฟฟาตวัเกาหมดอํานาจแมเหล็กกอน 
 
   วงจรที่  6.9  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชสวิทซปุมกดปกตเิปดทาํงานพรอมกนั
แบบกึ่งอัตโนมัติ  ดังแสดงในภาพที่  6.17 
 

 
 

ภาพที่  6.17  การควบคุมกระบอกสูบโดยใชสวิทซปุมกดปกติเปดทํางานพรอมกัน 
  แบบกึ่งอัตโนมัติ 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 330) 
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   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่ 6.17 เมื่อกดสวทิซปุมกดปกติเปด S1 หรือ S2 หรือ S3 เพยีงตวัใดตวัหนึ่ง
จะไมทํางาน  ตองกดสวิทซพรอมกันทั้ง  3  ตัว  กระแสไฟฟาไหลผานลิมิตสวิทซ  S4  ขดลวดรีเลย  
K1 ทํางานสรางอํานาจแมเหล็กดูดหนาสัมผัสติดกันล็อกการทํางานของตนเองและตอวงจร ขดลวด
แมเหล็กไฟฟา  Y1  เกิดอํานาจแมเหล็กเล่ือนล้ินของวาลว  ทําใหลมไหลผานจาก 1(P)  ไป  2(A)[4(A)] 
ลูกสูบเคลื่อนที่ออก (ลิมิตสวิทซ S4  เล่ือนกลับตําแหนงปกติเปด ตดัวงจรขดลวดรีเลย  K1  หยุด
ทํางาน  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y1  หมดอํานาจแมเหล็ก)  ลูกสูบกดลิมิตสวิทซ  S5  ขดลวดรีเลย  
K2  ทํางานสรางอํานาจแมเหล็กดูดหนาสัมผัสติดกันและตอวงจร  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y2  เกิด
อํานาจแมเหล็กเลื่อนล้ินของวาลวกลับตําแหนงปกต ิ ลูกสูบเคลื่อนที่กลับ  ลิมิตสวิทซ  S5  เล่ือนกลับ
ตําแหนงปกติเปดขดลวดรีเลย  K2  หยดุทํางาน  ขดลวดแมเหล็กไฟฟา  Y2  หมดอํานาจแมเหล็ก 
 
   วงจรที่  6.10  การควบคุมกระบอกสูบโดยการตั้งเวลาและใชลิมิตสวิทซ  ดังแสดง
ในภาพที่  6.18 

 
 

ภาพที่  6.18   การควบคุมกระบอกสูบโดยการตั้งเวลาและใชลิมิตสวิทซ 
 ที่มา  (ฐิฑารีย  ถมยา, 2546, หนา 331) 
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   หลักการทํางาน 
   จากภาพที่  6.18  เมื่อกดสวิทซปุมกดปกติเปด  S1  กระแสไฟฟาไหลผานรีเลยชวย  
K1  คอนแทค  K1  จะตอวงจรล็อคการทํางานของตนเองและตอวงจรใหมีกระแสไหลผานขดลวด  
Y1  ขดลวดจะมีอํานาจแมเหล็กเอาชนะแรงสปริงเลื่อนวาลว  1.1  ลมจาก  1(P)  ไปยงั  2(A)  และ  
4(A)  ทําใหลูกสูบเคลื่อนทีอ่อกสุด  กานสบูจะกดลิมิตสวิทซ  S2  ตอวงจรใหมกีระแสไหลผานรเีลย
ตั้งเวลา  คอนแทค  K2T  จะตดัวงจรการทํางานของลีเรยชวย  K1  คอนแทค  K1  จะตดัการทํางานของ
ตัวเองไมใหมกีระแสไหลผานขดลวด  Y1  ขดลวดจึงหมดสภาพการเปนแมเหล ็กสปริงจะเลื่อนวาลว 
1.1  ใหกลับสูสภาพเดิม  ทําใหลูกสูบเคลื่อนที่กลับ 
 

ระบบไฮดรอนิวแมติกส   

 ระบบนิวแมติกสใชในการขับเคลื่อนงานที่ตองการความเร็วสูง  แตตองการแรงไมสูง
มากนัก  เชน  ไมเกิน  3,000  กิโลกรัมแรง  ถาใหไดแรงเกินกวานี้จะเปนการสิ้นเปลืองพลังงานมาก
เมื่อเปรียบเทียบกับระบบอื่น ซ่ึงณรงค  ตันชีวะวงศ  (2547, หนา 145-148)  กลาววา ระบบนิวแม
ติกสอาจมีขอไดเปรียบในการใชงานหลายกรณี แตในงานเครื่องมือกลบางอยางซึ่งตองใชการ
ขับเคลื่อนงานอยางชา ๆ  แตมั่นคงสม่ําเสมอจะใชระบบนิวแมติกสโดยตรงไมได  เนื่องจากลมมี
คุณสมบัติหยุนตัวได  ตางกับระบบไฮดรอลิกส ซ่ึงใหความเร็วในการปอนงานไดอยางสม่ําเสมอ 
แตถาหากใชระบบไฮดรอลิกสโดยตรงก็จะเปนการสิ้นเปลืองคาใชจายมากในกรณีที่ไมตองการแรง
สูงมากนัก  ดังนั้นจึงมีการผนวกขอดีของระบบไฮดรอลิกสและนิวแมติกสเขาดวยกันโดยใชลม
เปนพลังงานขับเคลื่อนและใชน้ํามันเปนตัว  ควบคุมความเร็วจะทําใหไดงานที่ใหแรงไมสูงนัก  แต
สามารถปรับความเร็วใหมั่นคงและสม่ําเสมอได 

 1.  การใชลมบังคับน้ํามัน 
  การใชวงจรผสมระหวางระบบนิวแมติกสและระบบไฮดรอลิกสมีขอไดเปรียบกวา

การใชพลังงานใดพลังงานหนึ่งเพียงชนิดเดียววงจรนี้มีช่ือเรียกกันทั่วไปวา  วงจร  “ลมบนน้ํามัน”  
(air over oil)  โดยใชลมอัดดันลูกสูบและบังคับความเร็วโดยการปรับอัตราการไหลของน้ํามัน 
  การทํางานทําไดโดยการใชถังปดมิดชิดใสน้ํามันลงไปจํานวนหนึ่งและใชลมปอน 
เขาถังนี้ทางดานบน  ผลักน้ํามันใหไหลออกทางดานลางของถังแลวสงเขากระบอกสูบ  ความดัน
น้ํามันในกระบอกสูบจะเทากับความดันลมที่ปอนเขาถัง ฉะนั้นแรงที่ไดจากการทํางานทั้งการใช
ลมโดยตรงและใชลมดันน้ํามันจะเทากัน แตตางกันที่ถาใชลมรวมกับน้ํามันจะสามารถบังคับการ
ไหลไดดีกวาเพราะน้ํามันไมมีการหยุนตัวเหมือนลมอัด  ตัวอยางของหลักการทํางานนี้คือ 
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   1.1  กานสูบจะเคลื่อนที่อยางชา ๆ  แตมั่นคง  และไมเกิดการกระตุก 
   1.2  สามารถบังคับใหหยุดที่จุดตาง ๆ  ระหวางชวงชักไดอยางแมนยํา 
   1.3  ในงานเครื่องมือกลสามารถหยุดการปอนมีดไดอยางทันที  ณ  ตําแหนงที่ 
ตองการ 
  เมื่อตองการบังคับกระบอกสูบขนาดใหญใหหยุดระหวางชวงชัก  ถาเปนกระบอก
สูบลมแลวจะไมสามารถบังคับใหหยุดในตําแหนงที่ตองการไดและถาหลังจากการหยุดแลวโหลด
มีการเปลี่ยนแปลงก็จะไมสามารถคางที่ตําแหนงนั้นได  ตัวอยางของการใชงานในระบบนี้ที่เห็นได
ชัด  ไดแก  งานเลื่อนล้ินงานปอนมีดตาง ๆ  ในงานเครื่องมือกล  เชน  งานกลึง  เจาะ กัด ฯลฯ  จะ
ปอนงานไดอยางราบเรียบถึงแมจะมีความเร็วชาก็ตาม  การกระตุกขณะปอนชิ้นงานก็ไมเกิดขึ้น  ใน
กรณีเชนนี้หากใชระบบไฮดรอลิกสโดยตรงก็จะเปนการสิ้นเปลืองเพราะตองมีแหลงพลังงาน  
(power source) ของระบบไฮดรอลิกสอีกทั้งงานชนิดนี้ไมตองการแรงของกระบอกสูบมากนัก  
การใชลมอัดดันน้ํามันนี้ไมสามารถใชไดผลในทุกกรณีเพียงแตชวยเพิ่มความมั่นคงของพลังงาน
และประหยัดกวาการใชระบบไฮดรอลิกสโดยตรง  กระบอกสูบที่ใชในระบบนี้เปนกระบอกสูบลม
ชนิดใชซีลลูกสูบแบบปองกันการรั่วไดดีเปนพิเศษเพื่อปองกันการรั่วของน้ํามันไอดรอลิกส 
 
  2.  วงจรลมดันน้ํามัน 
 

 
 

ภาพที่  6.19  หลักการทํางานของระบบลมดันน้ํามัน  
  ที่มา  (ณรงค  ตันชีวะวงศ, 2547, หนา 146) 
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  ระบบลมดันน้ํามันใชหลักการเชนเดียวกับระบบลมอัดโดยตรง แตใชการบังคับ
การไหลของ น้ํามันเพื่อใหกานสูบเลื่อนไดอยางมั่นคง ระบบที่มีการใชชลมโดยตรงอยูแลวสามารถ
เปลี่ยนมาใชระบบลมดันน้ํามันไดโดยติดตั้งถังน้ํามันระหวางวาลวบังคับทิศทางและกระบอกสูบ  
หากใชลมความดัน  6  บาร  จะได น้ํามันความดัน  6  บารเชนกัน  โดยไมเกิดการสูญเสียความดนัเลย
ระบบน้ํามันแบงออกเปนชนิดถังเดี่ยวและถังคู  คือ 
     2.1  ระบบลมดันน้ํามันชนิดถังเดี่ยว 
      โดยการใชถังความดันเพียงถังเดียวเมื่อตองการควบคุมความเร็วเพียงทิศทางเดียว  
ดังแสดงในภาพที่  6.20 
 

 
 

ภาพที่  6.20  ระบบถังเดี่ยว   
   ที่มา  (ณรงค  ตันชีวะวงศ, 2547, หนา 147) 

  
   ภาพท่ี  6.20  แสดงถึงวงจรควบคุมความเร็วดานเลื่อนออกแบบบังคับการไหล
ออกของน้ํามันโดยใชวาลวบังคับการไหล  (2)  ถาตองการควบคุมความเร็วดานเลื่อนเขา  ใหเปลี่ยน
การติดตั้งถังน้ํามันมาไวทางดานลูกสูบ 
   เนื่องจากความดันในระบบต่ํา  จึงควรเลือกใชวาลวบังคับการไหล  (2)  ที่มีขนาด
รูลมใหญกวา  รูลมที่เขากระบอกสูบ  1  ถึง  2  ขนาด  เพราะวาถาใชรูลมขนาดเดียวกันจะทําให
ความเร็วเล่ือนกลับของกระบอกสูบชาลง  เพราะพื้นที่หนาตัดของรูลมภายในวาลวมีขนาดเล็กกวา
ขนาดรูลมที่ตอกับวาลว ระบบลมดันน้ํามันนี้ควรติดตั้งตัวดักฝอยน้ํามัน  (3)  ไวที่ชองระบายลมทิ้ง
ของวาลวควบคุม ทั้งนี้เพื่อไมใหบริเวณเครื่องจักรมีฝอยน้ํามันซึ่งอาจจะทําใหล่ืน เปนอันตรายและ
ทําใหพื้นที่บริเวณนั้นสกปรก 
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  2.2  ระบบลมดันน้ํามันชนิดถังคู 
      ควรติดตั้งถังน้ํามันในระดับสูงกวากระบอกสูบ และทอน้ํามันควรใชทอที่มี 

ขนาดใหญกวาทอลมที่ใชในระบบลมโดยตรง  และควรติดตั้งถังน้ํามันใหใกลกับกระบอกสูบ 
มากที่สุด  ดังแสดงในภาพที่  6.21 

 

 
 

ภาพที่  6.21  ระบบถังคู   
   ที่มา  (ณรงค  ตันชีวะวงศ, 2547, หนา 147) 

  
   จากภาพที่  6.21  เปนการทาํงานของวงจร  เร่ิมจากการใชถังน้ํามันสองถังมา
ชวยในการควบคุมการเคลื่อนที่เขาและออกของลูกสูบ  และเปนการควบคุมความเรว็แบบควบคุม
ปริมาณน้ํามนัออกจากกระบอกสูบ  ถาตองการถายน้ํามนัจากถังที่มนี้ํามันมากกวาไปยังถังที่มีน้าํมัน
นอยกวา  ตองปอนลมอัดเขาถังน้ํามันที่มีระดับสูงกวาและเปดวาลว  (4)  เพื่อใหน้ํามันมีระดับ
เดียวกัน 
   เมื่อใชลมดันน้าํมันไฮดรอลิกสโดยตรงจะเกิดละอองน้ํามนัเหนือระดับน้ํามัน  
ละอองน้ํามันจะระบายออกทางรูระบายลมของวาลวบังคับทิศทาง (1) ทําใหบริเวณเครื่องจักร
สกปรกและไมสะดวกตอการทํางานจึงควรติดตั้งตวักรอง  (5)  เพื่อดกัหรือกําจดัละอองน้ํามนั  สวน
วิธีที่จะไมใหเกิดละอองน้ํามนัเลยควรใชกระบอกสูบสองตอนซึ่งแยกลมและน้ํามันออกจากกนัใน
แตละสวนของกระบอกสูบ 
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สรุป 

  จากการศึกษาอุปกรณนิวแมติกสตลอดจนถึงการออกแบบวงจรจะเห็นวาทุก ๆ  สวน
มีความสําคัญตั้งแตบทที่  1 – 5  ผูที่ศึกษาตองหมั่นฝกฝนจึงจะสามารถออกแบบวงจรไดโดยเฉพาะ
สัญลักษณและความหมายของสัญลักษณนั้นจะชวยใหการนําไปประยุกตใชงานตามที่ตองการได 
ในวงจรการทํางานของระบบนิวแมติกสขึ้นอยูกับการที่จะนําไปใชงาน  ซ่ึงจะมีความสําคัญยิ่ง  
เพราะจะทําใหเกิดผลของงานที่มีประสิทธิภาพ  อีกทั้งยังสามารถประหยัดราคาอุปกรณใชงาน
อีกดวย  ดังนั้นการออกแบบวงจรอยางเปนขั้นตอนคือ เลือกชนิดและขนาดกระบอกสูบใหเหมาะสม
กับงานแลวเลือกชนิดเมนวาลว ขนาดของวาลว เลือกอุปกรณควบคุม แลวกําหนดขั้นตอนการ
ทํางาน  พรอมกําหนดตําแหนงของวาลวควบคุม  เสร็จแลวเขียนแผนภาพลําดับขั้นตอนการทํางาน  
เขียนวงจรการควบคุมการทํางานจากนั้น ผูออกแบบจะเพิ่มเติมเงื่อนไขพิเศษอะไรในวงจรเพื่อความ
สมบูรณ  สุดทายตรวจสอบการทํางานของวงจรที่ออกแบบและตอวงจรการทํางานจากชุดสาธิต
นิวแมติกส 
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แบบฝกหดั 
 

1.  การออกแบบวงจรนวิแมติกส  หมายถึงอะไร  พรอมใหความหมายของการออกแบบวงจร 
2.  การควบคมุกระบอกสูบ  หมายถึงอะไร  มีกี่ชนิด  ไดแกอะไรบาง 
3.  จงเขียนภาพประกอบของวงจรการทํางานแบบตอเนือ่ง  พรอมอธิบายหลักการทํางานของวงจร 
     มาดวย 
4.  การเขียนวงจรควบคุมการทํางานของระบบนิวแมติกสไฟฟามีกี่ระบบ  ไดแกอะไรบาง 
5.  วงจรควบคมุโดยทางตรงดวยระบบไฟฟาที่ไมมีอุปกรณชวยประกอบไปดวยอะไรบาง 
6.  เพราะเหตุใดงานบางอยางจึงตองใชระบบไฮดรอนิวแมติกส 
7.  วงจรลมดนัน้ํามันมหีลักการอยางไร  จงอธิบาย 
8.  จากภาพเปนชุดควบคุมสายพานตางระดับ  จงออกแบบวงจรและอธิบาย  เพื่อใหไดการทํางาน 
     ตามที่ระบุไว  ดังนี ้
 

 
 

ภาพชุดควบคมุสายพานตางระดับ 
 

  ช้ินสวนจะถูกพามาจากสายพานตัวบน  ผานสายพานตางระดับ  ไปสูสถานีทดสอบ  
 ช้ินสวนที่ผานการทดสอบแลววาใชได  จะถูกสงผานมายังสายพานตัวลางโดยผานสายพาน 
 ตางระดับ  สวนชิ้นสวนที่ทดสอบแลวไมผานจะถูกสงออกจากสายพานเพื่อซอมหรือทําใหม   
 แลวแต ขอบกพรองที่เกิดขึ้น 
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  ตองการใหในภาวะปกติ  กระบอกลมจะยดืออกสุด  (สายพานถูกยกขึน้)  เมื่อช้ินสวน 
 ถูกสงผานมายังสายพานตางระดับเขาสูสถานีทดสอบที่อยูต่ํากวาแลว  ใหกดปุมสั่งใหกระบอกลม 
 ถอยกลับเพื่อใหช้ินสวนที่ผานการทดสอบแลววาใชได  ผานกลับไปยังสายพานตัวลาง  เมื่อ 
 ช้ินสวนผานไปเรียบรอยแลวกระบอกลมจะยืดออกอีกครั้งหนึ่ง  เพื่อรับชิ้นสวนตัวตอไป 
 
9.  จากภาพเปนชุดปอนชิ้นงาน  จงออกแบบวงจรและอธิบาย  เพื่อใหไดการทํางานตามที่ระบุไว 
     ดังนี้ 
 

 
 

ภาพชุดปอนชิน้งาน 
 

 ตองการปอนชิ้นงานที่อยูในรางเขาเครื่อง  โดยใชกระบอกลมสองทาง  โดยมีเงื่อนไข 
ที่จะทําใหกระบอกลมยืดออก  ดังนี ้

 1.  จะตองมีช้ินงานอยูในราง 
 2.  กระบอกลมจะตองอยูในตําแหนงถอยหลังสุด 
 3.  จะตองมีการสั่งงานวาลวกดปุมทั้งสองตัว  (ปุมแยกกนั) 

 
 เมื่อกระบอกลมยืดออกสุด กระบอกลมจะตองถอยกลับไปที่ตําแหนงเริ่มตนใหมทนัที 
ถาตองการเริ่มทํางานใหม จะตองใหเงื่อนไขเปนไปตามขอกําหนดขางตน 
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10.  จากภาพเปนเครื่องกดขึ้นลายรหัสสินคาของวงจรนิวแมติกส  จงออกแบบวงจรและอธิบาย 
       เพื่อใหไดการทํางานตามที่ไดระบุไว  ดังนี้ 

 
 

ภาพเครื่องกดขึ้นลายรหัสสินคา 
 

  ตองการกดขึ้นลายชิ้นงานพลาสติกเปนเลขรหัสสินคา  โดยใชกระบอกลมสองทาง   
 จํานวน  2  ตัว  โดยกระบอกลม  (A)  จะเปนตัวพาชิ้นงานที่ถูกยึดเรียบรอยแลว  ไปยังใต 
 กระบอกลม  (B)  ของเครื่องกดขึ้นลายชิ้นงาน  เมื่อช้ินงานถูกดันมาถึงตําแหนงที่กําหนด   
 กระบอกลม  (B)  จะยืดออกและกดขึ้นลายเลขรหัสบนชิ้นงาน  เมื่อชิ้นงานถูกกดแลว  กระบอกลม   
 (B)  จะถอยกลับทันที  จากนั้นกระบอกลม  (A)  จึงจะถอยกลับไปที่จดุเริ่มตนวงจรจะหยุดที ่
 จุดนี้  ช้ินงานถูกนําออกจากตัวยึด  และใสช้ินใหมเขาไปแทน  การทํางานแตละรอบส่ังงานโดย 
 การกดปุมปุมเดียว  แผนภาพแสดงลําดับขั้นการทํางาน  แสดงใหเห็นการเคลื่อนที่ของกระบอกลม 
 ทีละขั้น  เปนวงจรดังภาพ 
 จงออกแบบวงจรและอธิบายเพื่อใหไดการทํางานตามที่ระบุไว 
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