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บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่ 1 1บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่

1. อธิบายประเภทและชนิดของกลไกการเคลื่อนที่ของเครื่องกลได ้
2. วิเคราะห์และจำ�แนกรูปแบบของการเคลื่อนที่ของกลไกพื้นฐานได้
3. วิเคราะห์เส้นทางและรูปแบบการส่งถ่ายกำ�ลัง
4. แสดงลักษณะการเคลื่อนที่ของกลไกจากแบบจำ�ลองโดยใช้เครื่องมือทางเทคนิค

1. ใช้ความรู้ด้านกลศาสตร์และกลไกเครื่องกลพื้นฐานอธิบายระบบการส่งถ่ายกำ�ลัง
2. วิเคราะห์และแยกแยะการเคลื่อนที่ของชิ้นส่วนเครื่องกลในเครื่องจักรกลได้
3. สื่อสารผลการวิเคราะห์ผ่านแผนภาพหรือภาพวาดทางเทคนิคได้อย่างเข้าใจ

 การเคลื่อนที่และการส่งผ่าน  คือ พื้นฐานของการถ่ายทอดพลังงานกลจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่ง
อย่างมีประสิทธิภาพ โดยใช้กลไกที่เหมาะสมกับลักษณะงาน

 มีความรู้พ้ืนฐานเร่ืองการเคลือ่นท่ีในระบบกลไก จำ�แนกประเภทของการเคล่ือนท่ีได ้ทัง้การหมนุ การ
เล่ือน และการสัน่ได้อยา่งถูกตอ้ง   อธิบายการสง่ผ่านกำ�ลงัในรูปแบบตา่ง ๆ  ทีสั่มพันธ์กับการเคลือ่นทีเ่หล่านัน้
ไดอ้ยา่งเหมาะสม เชือ่มโยงความรู้ดา้นกลศาสตร์เบ้ืองตน้เขา้กับลกัษณะการเคลือ่นท่ีของชิน้ส่วนเครือ่งกล
ได้ เชน่ การถ่ายทอดแรงจากเพลาหมนุไปยังลอ้เฟืองหรอืกลไกคนัโยก ตลอดจนสามารถสงัเกต วิเคราะห์ และ
อธบิายความสมัพันธข์องจุดขบัและจุดตามในระบบสง่ถา่ยกำ�ลังแบบพ้ืนฐานได้อยา่งเปน็ระบบ นอกจากน้ี 
นักศึกษายงัสามารถนำ�ความรู้ท่ีได้ไปประยกุต์ใชใ้นการอ่านแบบเคร่ืองกลหรอืการตรวจสอบการทำ�งานของ
เครื่องจักรที่ใช้หลักการส่งถ่ายกำ�ลังในชีวิตจริงหรือในอุตสาหกรรมได้อย่างมีประสิทธิภาพและปลอดภัย

1.1 การเคลื่อนที่และกลไก
1.2 การส่งผ่านการเคลื่อนที่และถ่ายทอดกำ�ลัง

 1.3  หน้าที่ของระบบถ่ายทอดกำ�ลัง

บทเรียนที่
การเคลื่อนที่ 
และการส่งผ่านการเคลื่อนที่1

หัวเรื่องหลัก

ผลลัพธ์การเรียนรู้ระดับบทเรียน

แนวคิดหลัก

สมรรถนะการเรียนรู ้

จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม



บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่
2

บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่12

  เป็นลักษณะการเคล่ือนที่จากตำ�แหน่งเร่ิมต้นอีกคร้ังหนึ่งในรอบต่อไปโดยไม่มีการหยุดหรือ
เคลื่อนที่ย้อนกลับเลยในระหว่างรอบของการเคลื่อนที่ เช่น เฟือง (Gear) สายพานหรือโซ่ (Belt & Chain) 
คัปปลิ้ง (Coupling) ข้อต่ออ่อน (Universal Joint) กัฟเวอร์เนอร ์(Governor) และโอเวอร์รันนิ่งคลัทช์ 
(Overrunning Clutch) ดังรูปที่ 1.2

		  1.1.2 การเคลื่อนที่แบบต่อเนื่อง (Continuous Motion) 
รูปที่ 1.1 กลไกการเคลื่อนที่แบบหยุดชั่วขณะ

  เปน็ลักษณะกลไกท่ีมีการหยดุในช่วงระยะเวลาหน่ึงระหว่างรอบของการเคล่ือนทีแ่ลว้จึงเคลือ่นที่
ต่อไป เช่น กลไกประแจแรทเช็ท (Ratchet) กลไกเฟืองนาฬิกาเจนีวา (Geneva) ดังรูปที ่1.1 เป็นต้น

		  1.1.1 การเคลื่อนที่แบบหยุดชั่วขณะ (Intermittent Motion)
1.1 การเคลื่อนที่และกลไก

 ในระบบเครื่องจักรกลทุกประเภท การเคลื่อนที่เป็นพื้นฐานสำ�คัญที่ใช้ในการถ่ายทอดพลังงานจาก
แหล่งต้นกำ�ลังไปยังจุดท่ีต้องการทำ�งาน การเคล่ือนท่ีของชิ้นส่วนต่าง ๆ ในเครื่องกล เช่น เพลาหมุน 
สายพาน ล้อเฟอืง หรือคนัโยก มบีทบาทสำ�คัญตอ่การเปลีย่นพลงังานจากตน้กำ�ลงัใหก้ลายเป็นการทำ�งาน
จริง การเข้าใจชนิดของการเคลื่อนที ่เช่น การหมุน (Rotary Motion) การเลื่อน (Linear Motion) หรือ
การสัน่ (Oscillating Motion) จะชว่ยใหส้ามารถวเิคราะหแ์ละประยกุต์ใชก้บัระบบถา่ยทอดกำ�ลงัได้อยา่ง
เหมาะสม  เนื้อหาของบทเรียนนี้มุ่งเน้นให้เกิดความเข้าใจลักษณะของการเคลื่อนที่พื้นฐาน วิธีการส่งผ่าน
กำ�ลังจากชิ้นส่วนหนึ่งไปยังอีกชิ้นส่วนหนึ่ง  โดยผ่านกลไกแบบต่าง ๆ  ที่พบในงานอุตสาหกรรม เช่น กลไก
เฟือง สายพาน หรือข้อเสือ ซึ่งจะเป็นพื้นฐานที่สำ�คัญสำ�หรับการศึกษาในระดับที่ซับซ้อนมากขึ้นในบทถัด
ไป เช่น กลไกต่อโยง กลไกเฟืองซ้อน หรือขบวนเฟือง

เนื้อหาสาระ

ก. กลไกเจนีวา 4 ชั้น ข. กลไกแรทเซ็ทแบบลิ้นสปริง

ล้อเจนีวา

3

หมุนออก

จานโค้ง

หมุนเข้า

หมุนเข้า

ล้อแรทเซ็ท

ข้อเหวี่ยง
หมุนออก

สปริง
ขึ้นสปริงล็อค

ขึ้นสปริงขับ กระเดื่อง



บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่ 1 3บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่

  โดยทั่วไปแล้วกำ�ลังงานหรือความสามารถในการทำ�งานของตัวต้นกำ�เนิดกำ�ลังจะไม่สามารถ
นำ�ไปใชง้านไดท้นัท ีเชน่ ไม่สามารถนำ�เคร่ืองยนตท์ีมี่รอบการทำ�งานสงูไป ขบัเคล่ือนลอ้รถยนต์ไดโ้ดยตรง 
เป็นต้น ทั้งนี้เนื่องจาก
  1. ตำ�แหน่งของอุปกรณ์ที่จะทำ�งานไม่สามารถต่อตรงเข้ากับตัวต้นกำ�เนิดกำ�ลัง 
  2. โมเมนต์บิดและความเร็วที่ออกจากตัวต้นกำ�เนิดกำ�ลังน้ัน ยังไม่เหมาะสมกับสภาวะของ
การทำ�งาน
  ดังนั้น ในการถ่ายทอดกำ�ลังจากตัวต้นกำ�เนิดไปยังอุปกรณ์ที่จะทำ�งาน จะต้องมีการปรับสภาวะ
ที่ออกจากตัวต้นกำ�เนิดกำ�ลังดังกล่าว ให้เหมาะสมกับสภาวะงานเสียก่อน

รูปที่ 1.3 กลไกข้อเหวี่ยงไถล

  เป็นกลไกที่มีลักษณะการเคลื่อนที่ย้อนกลับในระหว่างรอบของการเคลื่อนที่ เช่น การเคลื่อนที่ 
ของลูกสูบในกลไกข้อเหวี่ยงไถล (Slider Crank) ดังรูปที ่1.3 และเลื่อยไฟฟ้า เป็นต้น

		  1.1.3 การเคลื่อนที่แบบกลับไปกลับมา (Reciprocating Motion) 
รูปที่ 1.2 ตัวอย่างกลไกการเคลื่อนที่แบบต่อเนื่อง

1.2 การส่งผ่านการเคลื่อนที่และถ่ายทอดกำ�ลัง

Idle-Pulley

รอกตาม 
Tail-Pulley

Flexible
Disc Coupling

รอกกลาง

ลูกตุ้มหมุน เฟืองตรง (ตัวซับ)
ก้านต่อ

ก. เฟือง

จ. กัฟเวอร์เนอร์

ข. สายพานหรือโซ่ ค. คัปปลิง ง. ข้อต่ออ่อน

ฉ. โอเวอร์รันนิ่งคลัทช์

ลิ้นนำ�เข้า
ไอน�้ำจากหม้อต้ม

ไปยังล้อช่วยแรง

ระบบเฟือง

ลูกปืน (จับ)
ลูกปืน (ปล่อย)

เฟืองตรง (ตัวตาม)

ระหว่างติดเครื่องยนต์ หลังติดเครื่องยนต์

ล้อช่วยแรง
(เครื่องยนต์ออกตัว)

ล้อช่วยแรง
(เครื่องยนต์ทำ�งาน)

สายพานส่งกำ�ลัง
Transmission Bell



บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่
4

บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่14

		  3.  การส่งผ่านการเคล่ือนท่ีแบบอาศัยช้ินต่อโยงแบบยืดหยุ่น (Flexible Connector)  
เช่น สายพานและโซ่ดัง รูปที ่1.6

รูปที่ 1.5 กลไกต่อโยง 4 ชิ้น

		  2. การส ่งผ ่านโดยอาศัยช้ินต ่อโยงตัวกลาง ท่ีเพิ่มข้ึนมาอีกหนึ่ง ช้ินหรือมากกว่า
(Intermediate Link)  เช่น กลไกข้อเหวี่ยงไถล ดังรูปที ่1.3 หรือกลไกต่อโยง 4 ชิ้น (Four-bar Link
ages) ดังรูป 1.5 เป็นต้น

รูปที่ 1.4 ชุดเฟืองตัวหนอน

  การส่งผ่านการเคลื่อนที่ของชิ้นต่อโยงต่าง ๆ ในกลไก แบ่งออกได้ 3 แบบ  คือ
		  1.   การส่งผ่านการเคลือ่นทีแ่บบสัมผัสกนัโดยตรงระหว่างช้ินต่อโยง 2 ช้ิน (Direct Contact) 
เช่น เฟืองขับและเฟืองตามของชุดเฟืองต่างๆ ซึ่งสามารถที่จะทดรอบความเร็วในการหมุนให้เร็วขึ้น คงที ่
หรือช้าลงก็ได้ ตัวอย่างเช่น ชุดเฟืองตัวหนอน ดังรูปที ่1.4 ซึ่งเป็นชุดเฟืองที่ประกอบด้วยเฟืองหนอนและ
ตัวเกลียวหนอน โดยเกลยีวหนอนจะหมนุเพือ่ไปขับเฟืองหนอนให้หมุนตาม ใช้ในการทดรอบความเร็วสงูๆ 
ไปเป็นความเร็วต�่ำๆ เช่น การทดรอบมอเตอร์ เป็นต้น

		  1.2.1 การส่งผ่านการเคลื่อนที่ (Transmission of Motion)

เฟืองตัวหนอน

เกลียวตัวหนอน



รูปที่ 1.7 การถ่ายทอดกำ�ลังโดยชุดคลัทช์

		  1..ถ่ายทอดกำ�ลังโดยใช้ความฝืด (Friction Drive) จะใช้หลักการของความฝืดระหว่าง
ผิวของวัตถุ 2 ชิ้นที่สัมผัสกัน โดยถ่ายทอดกำ�ลังจากวัตถุหนึ่งซึ่งเป็น “ตัวขับ” ไปยังอีกวัตถุหนึ่ง
ซึ่งเรียกว่า “ตัวถูกขับหรือตัวตาม” การถ่ายทอดกำ�ลังแบบนี้ เช่น การถ่ายทอดกำ�ลังโดยคลัทช์ 
ดังรูป 1.7 ซึ่งอาศัยความฝืดระหว่างผิวของแผ่นคลัทช์กับผิวของแผ่นกดคลัทช์ และผิวของล้อ
ช่วยแรง ถ้าแรงท่ีเกิดจากโมเมนต์บิดของเครื่องยนต์สูงกว่าค่าความฝืดสูงสุด คลัทช์ก็จะลื่นไม่สามารถส่ง
กำ�ลังได ้

		  1.2.2 การถ่ายทอดกำ�ลังทางกล
รูปที่ 1.6 สายพานและโซ่

รอกไทม์มิ่ง
เพลาลูกเบี้ยว

ลูกลอกดัน
สายพาน

เฟืองไทม์มิ่ง
เพลาข้อเหวี่ยง

เฟืองไทม์มิ่ง
เพลาลูกเบี้ยว

รอกไทม์มิ่ง
เพลาข้อเหวี่ยง

สายพานไทม์

เพลาข้อเหวี่ยง

ก. สายพาน ข. โซ่

โซ่ไทม์มิ่ง

เพลาลูกเบี้ยว

เพลาข้อเหวี่ยง

บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่ 1 5บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่

  การถ่ายทอดกำ�ลังทางกลจากตำ�แหน่งหน่ึงไปยังอีกตำ�แหน่งหน่ึง ส่วนใหญ่   คือการถ่ายทอด
โมเมนต์บิดและการเคลื่อนที่แบบการหมุน ซึ่งวิธีการถ่ายทอดกำ�ลังดังกล่าวมีอยู่ 4 วิธี  คือ



รูปที่ 1.10 เฟืองเฉียง

		       2.2 เฟืองเฉียง (Helical Spur) มีลักษณะฟันเอียง ดังรูปที่ 1.10 ใช้ในการถ่ายทอดกำ�ลัง
ระหว่างเพลาที่ขนานกัน เช่นเดียวกับเฟืองตรง แต่สามารถมีสมรรถนะในการใช้งานดีกว่า เช่น ความเร็ว
สูงและมีความแข็งแรงกว่า รวมทั้งมีเสียงเบากว่าด้วย

รูปที่ 1.9 เฟืองตรง

		       2.1 เฟืองตรง (Straight Spur) ซึ่งมีลักษณะฟันตรง ดังรูปที ่1.9 ใช้ในการถ่ายทอดก�ำลัง
ระหว่างเพลาที่ขนานกัน เฟืองแบบนี้จะใช้ในงานที่มีความเร็วต�่ำ ข้อเสียก็คือ มีเสียงดังและรับแรงได้น้อย

		  2. การถ่ายทอดกำ�ลังโดยให้เฟือง (Gear Drive) การถ่ายทอดกำ�ลังโดยใช้เฟืองจะใช้หลักการ
ของคานงัด (Lever) คือ ฟันของเฟืองตัวขับจะไปงัดฟันของเฟืองของตัวขับให้เคลื่อนท่ีไป หลักการของ
เฟืองท่ีสำ�คัญ คือ อัตราส่วนจำ�นวนฟันของเฟืองตัวขับและเฟืองตัวตาม ซึ่งจะแสดงถึงการเปลี่ยนแปลง
ของความเร็วและโมเมนต์บิด หรือกล่าวได้ว่าอัตราส่วนของเฟือง ก็คือ อัตราส่วนระหว่างจำ�นวนฟันของ
เฟืองแต่ละตัว ถ้าเฟืองตัวเล็ก (จำ�นวนฟันน้อย) ขับเฟืองตัวใหญ่ (จำ�นวนฟันมาก) รอบของเฟืองตัวใหญ่
จะหมุนช้าแต่โมเมนต์บิดจะมาก ในทางตรงข้ามกัน ถ้าเฟืองตัวใหญ่เป็นตัวขับและเฟืองตัวเล็กเป็นตัวตาม 
ความเร็วของเฟืองตัวเล็กจะเร็วกว่าเฟืองตัวใหญ ่แต่โมเมนต์บิดจะน้อย
  เฟืองทีใ่ชใ้นการถ่ายทอดกำ�ลงันัน้มีหลายแบบ สำ�หรับการเลือกใชแ้บบเฟืองในการถ่ายทอดกำ�ลงั
น้ัน จะคำ�นึงถึงจำ�นวนกำ�ลังที่จะถ่ายทอด ความเร็วและโมเมนต์บิดท่ีต้องการ และรวมทั้งตำ�แหน่งของ
อุปกรณ์ที่จะทำ�งาน แบบเฟืองที่นิยมใช้กันมี ดังนี้

รูปที่ 1.8 การถ่ายทอดกำ�ลังโดยสายพาน

		  การถา่ยทอดกำ�ลงัอีกแบบหนึง่ท่ีอาศยัความฝืด คอื การถ่ายทอดโดยใชส้ายพาน ดงัรปูท่ี 1.8 ซึง่จะ
ใช้ในการถ่ายทอดกำ�ลังจากรอกตัวขับไปยังรอกอีกตัวหนึ่งซึ่งเป็นตัวถูกขับ ถ้าแรงดึงของสายพานมากกว่า
ความฝืดระหว่างสายพานกับรอก สายพานก็จะลื่นไม่สามารถถ่ายทอดกำ�ลังได้

บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่ 76 บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่16



รูปที่ 1.11 เฟืองเฉียงก้างปลา

		    2.3.เฟืองเฉียงก้างปลา (Herringbone 
Gear) ดังรูปที่ 1.11 มีลักษณะฟันเอียง 2 ชุด วาง
ทำ�มุมกันเปรียบเสมือนมีเฟืองเฉียงสองตัวมาติดกัน 
เฟืองแบบนี้จะใช้ในการถ่ายทอดกำ�ลังระหว่างเพลาที่
ขนานกันและจะเป็นแบบท่ีดท่ีีสุดเม่ือเปรยีบเทียบกบัเฟอืง
ตรงและเฟืองเฉียงแบบธรรมดา ซ่ึงสามารถถา่ยทอดกำ�ลงั
ได้มาก ความเร็วทำ�งานสูงและเสียงเงียบกว่า

		     2.4 เฟืองดอกจอกแบบเฟืองตรง (Plain Bevel Gear) มีลักษณะเป็นฟันตรงเช่นเดียวกับ
เฟืองตรง ดังรูปที่ 1.12ก. แต่จะใช้ในการถ่ายทอดก�ำลังระหว่างเพลาที่ตั้งฉากซึ่งกันและกัน ลักษณะงาน
ที่จะน�ำไปใช้จะเป็นเช่นเดียวกับเฟืองตรง  คือ งานต้องมีรอบต�่ำและไม่ต้องส่งก�ำลังมากๆ
		     2.5 เฟืองดอกจอกแบบเฟืองเฉียง (Spiral Bevel Gear) มีลักษณะฟันเอียงเช่นเดียวกับ 
เฟืองเฉียง ดังรูปที่ 1.12ข. ใช้ในการถ่ายทอดก�ำลังระหว่างเพลาที่ตั้งฉากเช่นเดียวกับเฟืองดอกจอกแบบ
เฟืองตรง แต่มีข้อดีกว่า  คือ สามารถถ่ายทอดก�ำลังได้มากกว่า และใช้งานที่มีความเร็วรอบสูง รวมทั้งมี
เสียงเบากว่าด้วย
		     2.6 เฟืองดอกจอกแบบไฮปอยด์ (Hypoid Bevel Gear) ดังรูปที ่1.12ค. มีลักษณะเช่นเดียว
กับเฟืองดอกจอกแบบเฟืองเฉียง ใช้ในการถ่ายทอดก�ำลังระหว่างเพลาที่ตั้งฉากเช่นเดียวกัน มีข้อแตกต่าง 
คือ ระดับของเพลาของเฟืองขับ (ตัวเล็ก) จะต�่ำกว่าระดับของเพลาของเฟืองตัวตาม (ตัวใหญ่) 

รูปที่ 1.12 เฟืองดอกจอกแบบต่าง ๆ

ก. แบบเฟืองตรง ข. แบบเฟืองเฉียง ค. แบบไฮปอยด์

		     2.7 เฟืองสุริยะแพนเนททารี่ (Planetary) ดังรูปที่ 1.13 จะเป็นชุดของเฟือง ซึ่งตัวหนึ่งจะ
เปน็เฟอืงท่ีมีฟันนอก เฟอืงท่ีมีฟันในเรียกวา่เฟอืงวงแหวน (Ring Gear) เฟืองทีมี่ฟันนอกเรยีกวา่เฟอืง โคจร 
(หรือเฟืองสุริยะ) (Planetary Gear) ซึ่งโดยปกติแล้วจะมีเฟืองตัวกลางซึ่งเป็นเฟืองแบบฟันนอกตัวหนึ่งที่
ขบกับเฟืองโคจร บางครั้งเรียกเฟืองตัวกลางนี้ว่าเฟืองตะวัน (Sun Gear) ชุดของเฟืองสุริยะซึ่งประกอบ
ด้วยเฟืองทั้ง 3 ตัวนี้ แต่ละชุดสามารถที่จะให้อัตราส่วนความเร็วระหว่างเพลาขับและเพลาที่ถูกขับ หลาย
อตัราส่วน และแรงท่ีกระทำ�กจ็ะกระจายไปยังเฟืองทัง้สาม ทำ�ให้ชดุเฟอืงแบบนีเ้หมาะทีจ่ะใชใ้นเครือ่งจกัร
กลหนักที่ต้องถ่ายทอดกำ�ลังสูง และต้องการอัตราส่วนความเร็วหลาย ๆ อัตรา เช่น ชุดเกียร์อัตโนมัติของ
รถยนต ์เป็นต้น 
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รูปที่ 1.13 ชุดเฟืองสุริยะ

		     2.8 เฟืองตัวหนอน (Worm Gear) ดังรูปที่ 1.14 เป็นเฟืองซึ่งมีฟันลักษณะเป็นสกรู และใช้
ในการถ่ายทอดก�ำลังระหว่างเพลาสองเพลาซ่ึงต้ังฉากกัน แต่ไม่อยู่ในระนาบเดียวกัน เช่นเดียวกับเฟือง
ดอกจอกแบบไฮปอยด ์แต่เฟืองตัวหนอนเหมาะกับงานที่ตัวขับมีความเร็วสูง ๆ  และต้องการความเร็วของ
ตัวที่ถูกขับต�่ำๆ

รูปที่ 1.14 เฟืองตัวหนอน

...................2.9 ชุดเฟืองสะพาน (Rack and Pinion) ดังรูปที่ 1.15 จะเป็นชุดเฟืองที่เปลี่ยนลักษณะ
การเคลื่อนท่ีแบบหมุนให้เป็นการเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง ซึ่งส่วนมากแล้วจะใช้ในการถ่ายทอดก�ำลังที่มี
ตัวขับมีความเร็วรอบต�่ำ ๆ และไม่ต้องรับแรงมากนัก เช่น ระบบบังคับเลี้ยวในรถยนต์ เป็นต้น

รูปที่ 1.15 ชุดเฟืองสะพาน รูปที่ 1.16 การถ่ายทอดกำ�ลังโดยใช้โซ่

	     3. การถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้โซ่ (Chain Drive) การถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้โซ่ ดังรูปท่ี 1.16 
จะคล้ายกับการถ่ายทอดก�ำลงัโดยใช้สายพาน ซ่ึงจะถ่ายทอดก�ำลงัจากเพลาหน่ึงไปยงัอกีเพลาหนึง่ท่ีขนาน
กัน แต่การถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้โซ่จะมีประสิทธิภาพมากกว่า และไม่ลื่นไถล 
	    .4. การถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้ของเหลว (Fluid Drive) ที่เป็นการใช้ของเหลวเป็น
ตัวกลางในการถ่ายทอดก�ำลัง แบ่งออกเป็น 2 วิธี ดังรูปท่ี 1.17 คือ การถ่ายทอดก�ำลังแบบไฮโดร
ไดนามิก (Hydrodynamic) ซ่ึงถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้ของเหลวในสภาวะที่มีความเร็วในการไหลสูงแต่
ความดันต�่ำ  ระบบไฮโดรไดนามิกน้ีจะใช้อุปกรณ์ถ่ายทอดก�ำลัง คือ ตัวเปลี่ยนรูปแรงบิด (Torque 
Converter) คัปปลิ้งของไหล (Fluid Coupling) เป็นต้น ส่วนอีกวิธีหนึ่ง คือ การถ่ายทอดก�ำลังแบบ
ไฮโดรสแตติก (Hydrostatic) ซึ่งถ่ายทอดก�ำลังโดยใช้ของเหลวในสภาวะที่มีความดันสูง แต่ความเร็วใน
การไหลต�่ำ โดยมีอุปกรณ์ที่ใช้ในการถ่ายทอดก�ำลัง คือ ปั๊ม และ มอเตอร์ไฮดรอลิก เป็นต้น
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รูปที่ 1.17 การถ่ายทอดกำ�ลังโดยใช้ของเหลว
ก. ไฮโดรไดนามิก ข. ไฮโดรสแตติก

ล้อล้อ ปั๊มเครื่องยนต์

มอเตอร์

ท่อยาง

บทเรียนที่การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่ 1 98 บทเรียนที่ การเคลื่อนที่และการส่งผ่านเคลื่อนที่8

  เพ่ือทีจ่ะถ่ายทอดก�ำลงัจากเครือ่งยนต์ไปยงัอปุกรณ์ท่ีจะท�ำงานให้เหมาะสมกับสภาวะการท�ำงาน
นั้น ระบบถ่ายทอดก�ำลังของเครื่องจักรกลมีหน้าที่ที่ส�ำคัญ ดังนี้
  1. เชื่อมต่อและตัดก�ำลังที่ส่งจากตัวต้นก�ำเนิดไปยังอุปกรณ์ที่จะท�ำงาน หน้าที่นี้เพื่อที่จะสนอง
ตอบสภาวะการท�ำงานของเครื่องจักรกล ในกรณีท่ีเครื่องจักรกลนั้นมิได้ท�ำงานต่อเน่ืองตลอดเวลา อาจ
จะมีการหยุดท�ำงานชั่วคราวเพื่อเปลี่ยนสภาวะการท�ำงาน เช่น เปลี่ยนความเร็ว หรือเปลี่ยนทิศทางของ
การเคลื่อนที่เป็นต้น  
  2. ระบบถ่ายทอดก�ำลังจะต้องสามารถเปลี่ยนอัตราส่วนความเร็วได้ตามต้องการ ซึ่งหมายความ
ว่า ความเร็วรอบที่ออกมาจากต้นก�ำเนิดก�ำลังน้ัน สามารถท่ีจะเปลี่ยนความเร็วให้เหมาะสมกับอุปกรณ์
ท�ำงานที่เข้ามารับการถ่ายทอดได้
  3. กลับทิศทางการเคลื่อนที่ เครื่องจักรกลจะต้องสามารถเดินหน้าหรือถอยหลังได้ ดังนั้นระบบ
ถ่ายทอดก�ำลังจึงต้องสามารถกลับทิศทางของการเคลื่อนที่ได้เมื่อต้องการ
  4. แบ่งก�ำลังและจัดความเร็วระหว่างตัวรับการถ่ายทอดได้ ยกตัวอย่างเช่น ในขณะที่รถยนต์
เข้าโค้ง ชดุเฟืองบงัคับเลีย้ว ซึง่รบัก�ำลงัท่ีถ่ายทอดมาจากเครือ่งยนต์น้ัน จะต้องแบ่งก�ำลงัและปรบัความเรว็
ล้อทั้งสองด้านให้ไม่เท่ากัน (ล้อด้านนอกต้องหมุนเร็วกว่าล้อด้านใน) มิฉะนั้นรถยนต์จะเลี้ยวไม่ได้ 

1.3 หน้าที่ของระบบถ่ายทอดกำ�ลัง

สรุปสาระสำ�คัญ
  1. การเคล่ือนที่ในระบบเครื่องกลแบ่งออกเป็น 3 ประเภทหลัก ได้แก่ การหมุน (Rotary), 
การเลื่อนตรง (Linear), และการสั่น (Oscillating)
		  2..การส่งผ่านก�ำลงัจากต้นก�ำลงัไปยังจุดท�ำงานปลายทางสามารถกระท�ำผ่านช้ินส่วนกล เช่น เฟือง 
สายพาน คันโยก หรือเพลา
		  3..อุปกรณ์แต่ละชนิดเหมาะสมกับลักษณะการใช้งานที่แตกต่างกัน เช่น เฟืองเหมาะกับการ
ถ่ายทอดก�ำลังที่ต้องการความแม่นย�ำ ส่วนสายพานเหมาะกับการส่งก�ำลังระยะไกล
		  4..ความเข้าใจเร่ืองการเคลื่อนท่ีและการส่งก�ำลังจะช่วยให้สามารถวิเคราะห์การท�ำงานของ
เครื่องจักรพื้นฐาน ตลอดจนออกแบบหรือปรับปรุงระบบกลไกให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น


