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บทคัดย่อ  
การเสียสมดุลของเพลาทําให้เกิดปัญหาการส่ันสะเทือนเน่ืองจากจุดศูนย์ถ่วงของเพลาอยู่นอกแกนของการหมุน 

ดังน้ันก่อนนําเพลาไปใช้งานจึงต้องทําการสมดุล วัตถุประสงค์ของการศึกษานี้เพื่อออกแบบและพัฒนาชุดปฎิบัติการสมดุล 
พลวัตของเพลาเพ่ือใช้เป็นชุดปฎิบัติการสําหรับการสอนของนักศึกษา โดยประกอบด้วย ชุดเพลา หัววัดการส่ันสะเทือน 
พร๊อกซิมิตี้สวิทซ์ ชุดอุปกรณ์เก็บข้อมูล คอมพิวเตอร์ และ โปรแกรม LabVIEW ชุดทดลองสามารถวิเคราะห์ปัญหาสมดุล
สมดุลพลวัตด้วยวิธีการหาค่าสัมประสิทธิ์ตัวแปรควบคู่ซึ่งผลการทดลองวิเคราะห์ความถี่ที่ 1xRPM พบว่าแอมพลิจูดของ
การส่ันลดลงมากกว่า 83%  

 
คําหลกั: การถ่วงสมดุลพลวัต การวิเคราะหก์ารสั่นสะเทือน การวิเคราะห์ความถี่ LabVIEW 
 
Abstract 
 The unbalance of shaft causes vibration because the center of gravity (C.G) of shaft is run out 
of the center of rotational axis, thus shaft needs to balance before operating on a machine. The 
purpose of the study is to design and develope the dynamic balancing machine that used for teaching 
in a mechanical engineering laboratory. Dynamic balancing machine is composed of shaft, 
accelerometer, proximity switch, data acquisition card and computer with LabVIEW program. This 
apparatus is able to analyze dynamic balancing problem using influence coefficient method. It is 
found that using frequency analysis, the amplitude at 1xRPM was decreased more than 83%. 
 
Keywords: Dynamics balancing, Vibration analysis, Frequency analysis, LabVIEW  
 

1. บทนํา 
เครื่องจักรกลที่ขับเคล่ือนด้วยการหมุนต่าง ๆ เป็น

ส่ิงจําเป็นในการผลิตของอุตสาหกรรมต่าง ๆ สภาพที่
สมบูรณ์ของเครื่องจักรก็เป็นส่วนหน่ึงที่ทําให้ปัจจัยในการ
ผลิตมีประสิทธิภาพ รวดเร็วและความเสียหายที่เกิดขึ้น
จากการผลิตมีจํานวนลดลง เครื่องจักรกลมีปัญหาเกิดขึ้น
ได้หลายอย่างเช่นการเสียศูนย์ การไม่สมดุล แบริ่ง
เสียหายเป็นต้น แต่ปัญหาหลักคือปัญหาอันเนื่องมาจาก
การส่ันสะเทือน ปัญหาน้ีเป็นสาเหตุของเครื่องจักรไม่
สามารถทํางานเต็มความสามารถ อายุการใช้งานส้ันลง 

และรวมถึงอาจส่งผลเสียและเป็นอันตรายต่อผู้ใช้งาน
รวมถึงบุคคลรอบข้างด้วย 

การสังเกต ติดตามและตรวจสอบความผิดปกติที่
เกิดขึ้นจากการส่ันสะเทือนของเครื่องจักรสามารถกระทํา
ได้ด้วยการฟัง หรือการสังเกตจากช่างผู้ชํานาญการ แต่
ปัจจุบันวิธีการดังกล่าวไม่สามารถแก้ปัญหาได้ทุกปัญหา
เนื่องจากเทคโนโลยีของเครื่องจักรที่ทันสมัยทําให้
เครื่องจักรมีชิ้นส่วนมากขึ้น ซับซ้อนมากขึ้นและยากที่จะ
สังเกตและตรวจจับส่ิงผิดปกติได้ด้วยบุคคลใดบุคคลหนึ่ง 
ปัจจุบันเทคโนโลยีที่ก้าวหน้านี้ทําให้อุปกรณ์เกี่ยวกับ
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เซนเซอร์ได้พัฒนาไปด้วยเช่นกัน ปัจจุบันเซนเซอร์มีความ
แม่นยําสูง ง่ายต่อการติดตั้ง สะดวกและรวดเร็วในการใช้
งาน รวมไปถึงการตอบสนองที่รวดเร็วขึ้นและสามารถ
เชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์เพื่อทําการเก็บข้อมูลและบันทึก
เป็นไฟล์ไว้วิเคราะห์ต่อในภายหลัง การวิเคราะห์และ
ประมวลผลสัญญาณสามารถทําได้ง่าย สะดวก และ
รวดเร็วขึ้น  โดยทั่วไปปัญหาการส่ันสะเทือนเน่ืองจากการ
หมุนมีสาเหตุมาจากจุดศูนย์ถ่วงของวัตถุไม่ได้อยู่ที่จุด
ศูนย์กลางของการหมุน จึงทําให้เกิดแรงเหวี่ยงหนีจุด
ศูนย์กลางและก่อให้เกิดความเสียหายต่อระบบ เมื่อ
ความถี่ของของการหมุนมีค่าตรงกับความถี่กําธรของ
ระบบ จะทําให้ระบบเกิดการส่ันที่รุนแรงและจะทําให้
เครื่องจักรเสียหายได้เมื่อพิจารณาถึงสาเหตุของการไม่
สมดุลการหมุนของเครื่องจักรมีสาเหตุจากหลายประการ 
เช่นกระบวนการผลิตที่ไม่ได้มาตรฐาน กระบวนการผลิตที่
มีความผิดพลาด การเจาะหรือเพิ่มมวลที่มีขนาดไม่เท่ากัน 
รวมถึงความจําเป็นที่จะต้องเพิ่มชิ้นส่วนบางอย่างเข้าไป
ในระบบ เป็นต้น ส่ิงเหล่านี้อาจเป็นสาเหตุที่ทําให้เกิด
ความไม่สมดุลขึ้นระหว่างการทํางานของเครื่องจักรกล
หมุน นอกจากน้ีเครื่องจักรที่ผ่านการใช้งานก็อาจเกิด
ความไม่สมดุลด้วย เช่น การเสียหายหรือการสึกหรอของ
ชิ้นส่วน  การเสียรูปอันเนื่องมาจากการเสียดสีจากการใช้
งาน การมีส่ิงผิดปกติที่สะสมจากการใช้งานในสภาวะ
แวดล้อมที่สกปรก ส่ิงต่างๆ เหล่าน้ีอาจเป็นสาเหตุของ
ปัญหาความไม่สมดุล ดังนั้นการติดตามและการแก้ไข
ปัญหา เห ล่านี้ จะช่ วย ให้ เครื่ อ งจักรทํ า งานได้ เต็ ม
ความสามารถ 
     การสมดุล แบ่งออกได้เป็นสองประเภทคือ การสมดุล
สถิต (Static balance) และการสมดุลแบบพลวัต 
(Dynamic balance) การสมดุลสถิตเป็นการสมดุลที่มิติ
ด้านยาวตามแกนหมุนไม่มีผลกระทบต่อการสมดุล และ
การสมดุลแบบพลวัตเป็นการสมดุลแบบที่ระนาบที่มิติ
ด้านความยาวตามแกนหมุนมีผลกระทบต่อการสมดุล 
การสมดุลทั้งสองแบบจําเป็นจะต้องทราบมวลที่ไม่สมดุล
และตําแหน่งที่ไม่สมดุลของระบบ การวิเคราะห์ค่าเหล่านี้
สามารถทําได้โดยวิเคราะห์สัญญาณการส่ันสะเทือน และ
สัญญาณวัดรอบของการหมุน งานวิจัยน้ีจะใช้หัววัดการ
ส่ันสะเทือน (accelerometer) และ พรอกซิมิตี้เซนเซอร์
เป็นตัวจับสัญญาณเพ่ือส่งข้อมูลผ่าน DAQ Card ไปยัง
คอมพิวเตอร์ และโปรแกรม LabVIEW จะใช้เพื่อเก็บ
บันทึกวิเคราะห์และประมวลผลข้อมูล การวิจัยนี้จะ

พัฒนาชุดปฎิบัติการเพื่อใช้สําหรับการสอนวิชาปฎิบัติการ
วิศวกรรมเครื่องกล 

2. สมดุลพลวัตของเพลา 
      เพลาเป็นส่วนประกอบชิ้นสําคัญของเครื่องจักร การ
สมดุลเพลาก่อนนําไปใช้งานเป็นส่ิงจําเป็น เนื่องจากหาก
ไม่ทําการสมดุลก่อนนําไปใช้งานอาจก่อให้เกิดปัญหาการ
ส่ันสะเทือนเนื่องจากการหมุน เทคนิคการทําสมดุลเพลา
เป็นการทําสมดุลแบบสองระนาบ การศึกษานี้จะใช้
วิธีการหาค่าสัมประสิทธิ์ตัวแปรควบคู่กับการถ่วงมวล
ทดสอบด้วยโปรแกรม LabVIEW ซึ่งใช้สําหรับการเก็บค่า
และคํานวนขนาดมวลและตําแหน่งองศาของมวลที่
จะต้ อ งนํ า ไปถ่ ว ง เพื่ อ ให้ เพลาสมดุ ล  และค่ าการ
ส่ันสะเทือนที่เกิดขึ้นก่อนและหลังจากทําการถ่วงสมดุลจะ
ถูกนําไปเปรียบเทียบกัน. 
 
2.1 พื้นฐานของการสมดุลสถติ 
      สมดุลสถิตเป็นสมดุลแบบระนาบเดียว [1] การ
สมดุลสถิตแสดงด้วยแผนภาพเวคเตอรด์ังรปูที ่1 โดย
กําหนดให้  

0 0,M   คือ ขนาดของมวลและมุมของมวลไม่สมดุล 

0V   คือ ขนาดของเวคเตอร์การไม่สมดุลเริ่มต้น 
,T TM   คือ ขนาดของมวลและมุมของมวลทดสอบ 

TV  คือ ขนาดของเวคเตอร์มวลทดสอบ 
Vcomp คือ ขนาดของเวคเตอร์มวลแก้ไข  

,comp compM   คือ ขนาดและมุมของมวลแก้ไข 

 

 
รูปที่ 1 เวคเตอร์ของสมดุลสถิต 

 
เวคเตอร์ 0V  เป็นเวคเตอร์การไม่สมดุลเริ่มต้นของ

ระบบซ่ึงทํามุม o  กับแกนอ้างอิง ส่วนเวคเตอร ์ TV ที่ทํา
มุม T  เป็นเวคเตอร์ทีวั่ดได้จากการทดสอบด้วยการเพ่ิม
มวลทดสอบทีท่ราบขนาดและตําแหน่งทีใ่ช้ทดสอบ เม่ือ
ทําการวิเคราะห์เวคเตอร์ 0V และ TV  จะทําให้ทราบ



     การประชุมวิชาการเครือข่ายวิศวกรรมเคร่ืองกลแห่งประเทศไทย คร้ังที่ 26 
                            ตุลาคม 2555 จังหวัดเชียงราย 
 

 
AMM2070 

ขนาดของเวคเตอร์ Vcomp และมุม comp ซ่ึงเป็น
เวคเตอร์ทีใ่ช้คํานวณหาขนาดของมวลแก้ไขและมุมที่
แก้ไขดังรูปที ่ 1 ดังน้ันขนาดของมวลแก้ไขคํานวณได้จาก
สมการท่ี (1) และ มุมที่แก้ไขจะคํานวณหาจากผลต่างของ
มุมระหว่างเวคเตอร์ Vcomp และ TV ดังสมการที่ (2) 
ตามลําดับ 

            T
T

o
ocomp M

V

V
MM                 (1) 

            o180 oTcomp                 (2) 
 
ทั้งน้ีมุมของมวลท่ีแก้ไข (comp) จะวัดจาก

ตําแหน่งของมวลทดสอบ 
 
2.2 วิธีการวิเคราะห์ด้วยสัมประสิทธิ์ตัวแปรควบคู ่

การวิเคราะห์ปัญหาที่เกิดจากสมดุลสองระนาบจะใช้
ตัวเลขเชิงซ้อนเพ่ือช่วยวิเคราะห์ในการแก้ปัญหาแต่
อย่างไรก็ตามการนํามวลทดสอบไปติดต้ังบนระนาบใด
ระนาบหน่ึงจะมีผลกระทบต่อเวคเตอร์การส่ันสะเทือน
ของอีกระนาบควบคู่กันไปด้วย  ดัง น้ันเทคนิคการ
วิเคราะห์ปัญหาการสมดุลสองระนาบน้ีจึงใช้วิธีการ
วิเคราะห์ด้วยสัมประสิทธ์ิตัวแปรควบคู่ [2-6] ซ่ึงอธิบาย
ได้ดังต่อไปน้ี 

 

 
รูปที่ 2 เวคเตอร์เน่ืองจากการสั่นสะเทือนเม่ือติดต้ังด้วย

มวลทดสอบ 1T  
 
 เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนในระนาบด้านซ้าย 

(ระนาบที่ 1) และขวา (ระนาบที่ 2) ดังรูปที่ 2 โดย
กําหนดให้ 1,0V


และ 2,0V


และมุมของเวคเตอร์ของการ

ส่ันสะเทือนทั้งสองมีค่าเป็น 1,0  และ 2,0 ตามลําดับ 
เม่ือทําการเพ่ิมมวลทดสอบ 1T  ที่ตําแหน่งมุม 1  ไปยัง
ระนาบทางด้านซ้ายของเพลา และวัดการส่ันสะเทือนของ
เวคเตอร์อีกครั้ง โดยกําหนดเวคเตอร์ของการส่ันสะเทือน
ที่วัดได้ดังน้ี เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนและมุมของการ
ส่ันสะเทือนของระนาบด้านซ้ายหลังจากท่ีติดต้ังมวล

ทดสอบ 1T  เท่ากับ 1,1V


 และ 1,1   ตามลําดับ ส่วน
เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนและมุมของระนาบด้านขวา
คือ 2,1V


 และ 2,1  ตามลําดับ 
จากน้ันเม่ือทําการถอดมวลทดสอบ 1T  และติดต้ัง

มวลทดสอบ 2T  ที่ตําแหน่งมุม 2  ทางด้านขวาของเพลา 
กําหนดให้เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนที่วัดได้ดังรูปที่ 3 
ดัง น้ี เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนและมุมของการ
ส่ันสะเทือนของระนาบด้านซ้ายหลังจากท่ีติดต้ังมวล
ทดสอบ 2T  คือ 1,2V


 และ 1,2 ตามลําดับ ส่วนเวคเตอร์

ของการส่ันสะเทือนและมุมของระนาบด้านขวาคือ เป็น
และ 2,2V


และ 2,2 ตามลําดับ 

 

 
รูปที่ 3 เวคเตอร์เน่ืองจากการสั่นสะเทือนเม่ือติดต้ังด้วย

มวลทดสอบ 2T  
 
     จากทฤษฎีการหาสมดุลพลวัตด้วยเทคนิคการหาค่า
สัมประสิทธ์ิตัวแปรควบคู่ กําหนดค่าสัมประสิทธ์ิตัวแปร
ดังสมการข้างล่าง 

1,1 1,0V V
 

 คืออิทธิพลของมวล 1T  บนระนาบด้านซ้าย 
1,2 1,0V V
 

 คืออิทธิพลของมวล 2T   บนระนาบด้านซ้าย 
2,1 2 ,0V V
 

 คืออิทธิพลของมวล 1T  บนระนาบด้านขวา 
2,2 2,0V V
 

คืออิทธิพลของมวล 2T   บนระนาบด้านขวา 
 
     วิธีการสมดุลพลวัตด้วยเทคนิคการหาค่าสัมประสิทธ์ิ
ตัวแปรควบคู่ มีการวิเคาะห์ตามสมการที่ (3) และ (4) 
เพ่ือหาค่าเวคเตอร์ของมวลแก้ไข  1W


 และ 2W
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เม่ือ  
11 12 21, ,h h h
  

, 22h


 คือ ค่าสัมประสิทธ์ิตัวควบคู่ 
1,0 2 ,0 1,1 1,2 2 ,1 2 ,2, , , , ,V V V V V V
     

 คื อ  เ วค เตอร์ ของการ

ส่ันสะเทือนดังที่กล่าวข้างต้น 
11 12 21 22, , ,W W W W

   
 คือ เวคเตอร์ของมวลทดสอบ 

1W


และ 2W


 คือ เวคเตอร์ของมวลแก้ไข 
 

3. การทดลอง 
3.1 ชุดอุปกรณ์การทดลอง 

ชุดปฎิบัติการถ่วงสมดุลเพลาประกอบด้วย เพลากลม
เส้นผ่านศูนย์กลาง 100 มิลลิเมตร หัววัดการส่ันสะเทือน 
พร๊อกซิมิต้ีสวิทซ์ ชุดปรับปรุงสัญญาณ DAQ Card และ
คอมพิวเตอร์พร้อมด้วยโปรแกรม LabVIEW ชุดปฎิบัติ
การเครื่องถ่วงสมดุลเพลาแสดงดังรูปที่ 4 ชุดปฎิบัติการท่ี
ทําการทดสอบมีความเร็วรอบประมาณ 500 รอบต่อนาที 

 

 
รูปที่ 4 ชุดปฎิบัติการเครื่องถ่วงสมดุลเพลา 

 

 
รูปที่ 5 โปรแกรมถ่วงสมดุลพลวัตของเพลา 

 
     หัววัดการส่ันสะเทือน Monitran รุ่น MTN/1100CQ 
มีความไวประมาณ 100 mV/g ทั้งสองตัวจะถูกติดต้ังกับ
ฐานของตัวชุดแบริ่งทั้งสองข้างในแนวนอนดังรูปที่ 4 
และพร๊อกซิมิต้ีสวิทซ์จะติดต้ังที่ปลายเพลาด้านซ้าย โดย
หัววัดการส่ันสะเทือนทั้งสองจะต่อเช่ือมกับชุดปรับปรุง

สัญญาณและปรับอัตราการขยายสัญญาณให้ขยายได้ที่ 
100 เท่า สัญญาณทั้งหมดจะถูกบันทึกด้วยโปรแกรมการ
ถ่วงสมดุลพลวัตของเพลาที่พัฒนาขึ้นดังรูปที่ 5 
 
3.2 ขั้นตอนการทดลอง 

ขั้นตอนของการทดลองแบ่งออกเป็น 6 ขั้นตอน คือ  
 ขั้นตอนที่ 1 การจําลองมวลไม่สมดุลเริ่มต้นให้แก่ชุด

ทดลอง  
 ขั้นตอนที่ 2 การวัดขนาดสัญญาณการส่ันสะเทือน

และมุมของสัญญาณการส่ันสะเทือน  
 ขั้นตอนที่ 3 การถ่วงมวลทดสอบทางด้านซ้ายของ

เพลาวัดสัญญาณการ ส่ันสะเทือนและมุมของ
สัญญาณ  

 ขั้นตอนที่ 4 การถ่วงมวลทดสอบทางด้านขวา (มวล
สมดุลด้านซ้ายถอดออก) และทําการวัดสัญญาณการ
ส่ันสะเทือนเ พ่ือหาขนาดและมุมที่กระทําของ
เวคเตอร์ที่เกิดขึ้น  

 ขั้นตอนที่ 5 การถ่วงมวลสมดุลทางด้านซ้ายและขวา
ด้วยขนาดและตําแหน่งที่คํานวนได้  

 ขั้นตอนที่ 6 การเปรียบเทียบค่าการส่ันสะเทือนที่ได้
หลังจากทําการถ่วงมวลแก้ไข โดยกระบวนการ
ทดลองท่ีกล่าวข้างต้นสามารถแสดงด้วยแผนภาพดัง
รูปที่ 7 

 

 
รูปที่ 7 แผนภาพขั้นตอนการทดลอง 
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การทดลองการสมดุลพลวัตของเพลาทําได้จากการ
จําลองความไม่สมดุลบนเพลาด้วยมวลขนาด 20 กรัม 
การทดลองน้ีเพลาจะถูกขับด้วยมอเตอร์ที่ความเร็วรอบ
ประมาณ 500 รอบต่อนาที เงื่อนไขจําลองมวลไม่สมดุล
ของการศึกษาน้ีจะใส่ก้อนมวลขนาด 20 กรัมที่ตําแหน่ง
ต่าง ๆ บนเพลาดังน้ี 0º, 60º, 120º, 180º, 240º, 300º 
ตามลําดับ มวลทดสอบขนาด 20 กรัมจะถูกติดต้ังที่
ตําแหน่ง 30° เพ่ือหาขนาดของมวลแก้ไขของแต่ละด้าน
ของเพลา ตําแหน่งต่างๆ ของการจําลองมวลไม่สมดุล
แสดงดังรูปที่ 8 

 

      
รูปที่ 8 ตําแหน่งการจําลองมวลไม่สมดุล และตําแหน่ง

ของมวลทดสอบ 
 

4. ผลการทดลอง 
สัญญาณการส่ันสะเทือนที่ได้จากการทดลองถูก

นํามาใช้ประมวลผลเพ่ือวิเคราะห์หาค่าขนาดและมุมของ
มวลแก้ไขโดยท่ีตัวอย่างของผลทดลองแสดงรายละเอียด
ต่างๆ ดังน้ี 

ตัวอย่างการวิเคราะห์สมดุลพลวัติของเพลา โดยทํา
การจําลองมวลไม่สมดุลขนาด 20 กรัมที่ตําแหน่ง 60º 
ทางด้านซ้ายของเพลา วัดสัญญาณการส่ันสะเทือนที่
เกิดขึ้นพบว่ามีขนาดของ 1,0V


 (ด้านซ้ายของเพลา) 

เท่ากับ 0.712 หน่วย ที่ตําแหน่ง 1,0  เท่ากับ 178.2° 
และ ขนาดของ 2 ,0V


 (ด้านขวาของเพลา) เท่ากับ 0.682 

หน่วย ที่ตําแหน่ง 168.0º เม่ือทําการติดต้ังมวลทดสอบ 

1
T  ขนาด 20 กรัมที่ตําแหน่ง 30° ทางด้านซ้ายของเพลา 
วัดสัญญาณการส่ันสะเทือนที่เกิดขึ้นพบว่ามีขนาดของ 

1,1V


เท่ากับ 0.752 หน่วย ที่ตําแหน่ง 161.2° และ 2 ,1V


เท่ากับ 0.721 ที่ตําแหน่ง 159.4°  แสดงดังรูปที่ 9 

 

 
รูปที่ 9 เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนเม่ือติดต้ังมวล 1T  

 
     เม่ือถอดมวล 

1
T ออกและทําการติดต้ังมวลทดสอบ 

2
T ขนาด 20 กรัมที่ตําแหน่ง 30° ทางด้านขวาของเพลา

ทําการวัดสัญญาณการส่ันสะเทือนพบว่า ขนาดของ 1,2V


เท่ากับ 0.825 หน่วยที่ตําแหน่ง 188.1° และขนาดของ 
2 ,2V


 เท่ากับ 0.874 ที่ตําแหน่ง 190.5° แสดงดังรูปที่ 10 
หลังจากทําการถอดมวล 2T  ออกและทําการคํานวนมวล
ที่ต้องแก้ไข พบว่า 1W


 มีขนาด 20.2 กรัมที่ตําแหน่ง 

277.3º และ 2W


 มีขนาด 2.4 กรัม ท่ีตําแหน่ง 58º 
 

 
รูปที่ 10 เวคเตอร์ของการส่ันสะเทือนเม่ือติดต้ังมวล 2T  

 
การตรวจสอบหลังจากที่ได้ทําการใส่มวลแก้ไขแล้ว

กระทําโดยการวิเคราะห์ความถี่ที่ 1xRPM ของสัญญาณ
การส่ันสะเทือนที่ตรวจวัดได้พบว่า แอมพลิจูดมีค่าลดลง
เท่ากับ 0.121 และ 0.115 หน่วยที่ตําแหน่งเดิม
ตามลําดับ ซ่ึงเม่ือเปรียบเทียบกับขนาดแอมพลิจูดก่อนที่
ใส่มวลแก้ไขพบว่ามีขนาดลดลงถึง 83 % ซ่ึงค่าแอมพลิ
จูดที่ลดลงในตําแหน่งการจําลองมวลไม่สมดุลที่ตําแหน่ง
ต่าง ๆ รอบเพลาแสดงดังรูปที่ 11      

เม่ือพิจารณาขนาดของแอมพลิจูดที่ 1xRPM ของ
สัญญาณการส่ันสะเทือนบนโดเมนความถ่ี และนํามา
เปรียบเทียบเปอร์เซนต์การลดลงของแอมพลิจูดก่อนและ
หลังการใส่มวลแก้ไขที่ตําแหน่งการจําลองต่าง ๆ รอบ
เพลาทดสอบ ผลการเปรียบเทียบแสดงดังรูปที่ 12 ซ่ึงจะ
เห็นได้ว่าเปอร์เซนต์การลดลงของแอมพลิจูดที่ 1xRPM 
ของการส่ันสะเทือนหลังจากที่ทําการใส่มวลแก้ไขบน
เพลาจําลองที่ตรวจวัดได้จากหัววัดทั้งสองตัวมีเปอร์เซนต์
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ของแอมพลิจูดลดลงไม่ตํ่ากว่า 83% ตลอดเงื่อนไขของ
การจําลอง 

 

 
รูปที่ 11 กราฟแอมพลิจูดการส่ันสะเทือนก่อนและหลังใส่

มวลแก้ไข ณ ตําแหน่งต่างๆ บนเพลา 
 

 
รูปที่ 12. กราฟเปอร์เซนต์ของขนาดการส่ันสะเทือนที่

ลดลงเม่ือใส่มวลแก้ไข 
 

5. สรุป 
     ชุดปฎิบัติการถ่วงสมดุลพลวัตของเพลาสามารถ
วิเคราะห์ปัญหาการส่ันสะเทือนที่เกิดขึ้นเน่ืองจากมวล
ทดสอบไม่สมดุลที่เกิดขึ้นได้โดยใช้วิธีสัมประสิทธ์ิตัวแปร
ควบคู่ การทดสอบได้จําลองมวลไม่สมดุลตามตําแหน่ง
ต่าง ๆ รอบเพลาทางด้านซ้ายและด้านขวา และใช้
โปรแกรมถ่วงสมดุลพลวัตของเพลาที่พัฒนาด้วยโปรแกรม 
LabVIEW เพ่ือคํานวนขนาดและตําแหน่งของมวลแก้ไข 
จากการทดลองพบว่า แอมพลิจูดที่ 1xRPM ของสัญญาณ
การส่ันสะเทือนมีค่าลดลงได้มากกว่า 83 % ทั้งสองด้าน 
อย่างไรก็ตามชุดปฎิบัติการน้ียังต้องมีการปรับปรุงเพ่ือ

และพัฒนาต่อไปเพ่ือให้สามารถคํานวนมวลแก้ไขที่จะทํา
ให้ขนาดของแอมพลิจูดลดลงได้มากขึ้นและแม่นยํา
กว่าเดิม 
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