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บทคัดยอ 
บทความนี้นําเสนอการพัฒนาชุดวัดแรงบิดแบบเชือกโดยใชโปรแกรมแลปวิว ซึ่งมีวัตถุประสงค 1) เพื่อออกแบบ และสรางชุดวัดแรงบิด

แบบเชือก 2) เพ่ือหาคาความคลาดเคลื่อนของชุดวัดแรงบิด 3) เพ่ือแสดงกําลังเบรกของกังหันน้ําเพลตัน โดยระบบจะรับตัวแปรอินพุตคือ 
กิโลกรัมแรงจากการใชเชือกดึงดรัมที่ติดตั้งที่เพลาของกังหันนํ้า ความเร็วรอบ โดยตัวแปรทั้งหมดนี้จะถูกคํานวณเปนแรงบิด กําลังเบรกของ
กังหันน้ําเพลตัน และแสดงคาบนคอมพิวเตอรโดยใชโปรแกรมแลปวิว ผลการวิจัยพบวา 1) ชุดวัดแรงบิดที่สรางขึ้นใชวัดแรงบิดไดไมเกิน 10 
Nm โดยมีคาความคลาดเคลื่อนสูงสุด ±2.20% และการวัดความเร็วรอบมีคาความคลาดเคลื่อนสูงสุด ± 1.01 2) ชุดวัดแรงบิดสามารถแสดง
กําลังเบรกของกังหันน้ําเพลตันไดเปนอยางดี  

คําสําคัญ 
แรงบิด  แลปวิว  กําลังเบรก  กังหันน้ําเพลตัน 

Abstract 
This article shows the development of a rope torque measurement kit using LapVIEW. The objectives of this research 

were to 1) design and build a rope-type torque measuring set, 2) find error of the torque measuring set and 3) show the 
brake power of the Pelton water turbine. The system will receive the input variables: kilogram-force from using a rope to 
pull the drum installed on the shaft of the water turbine and rotational speed.  These variables will be calculated as 
torque, the brake power of the Pelton water turbine and display the values on the computer wich LabVIEW program. The 
following findings were obtained 1) the torque measurement set that was created can measure torque not more than 10 
Nm with a maximum error of ±2.20 % and the rotational speed measurement has a maximum error of ± 1.01 %, 2) the 
torque measurement set can display the brake power of the Pelton water turbine very well. 
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1. บทนํา 

แรงบิด และกําลั ง เปนสิ่ งบ งบอกถึงสมรรถนะของ

เครื่องจักรกลหมุนไมวาจะเปน กังหันน้ํา เครื่องยนต ฯลฯ ซึ่ง

นักวิจัย หรือหองปฏิบัติการทั่วไปจะวัดแรงบิด และกําลังดวย

การวัดแรง และระยะทางจากจุดหมุนถึงจุดที่แรงมากระทําแลว

นําไปคํานวณดวยเครื่องคํานวณหรือโปรแกรม จากการทบทวน

วรรณกรรมของ [1] ทําใหเราทราบวา การวัดแรงบิดโดยอาศัย

การวัดแรง หรือน้ําหนัก ถูกนํามาใชกันอยางแพรหลาย โดย

การวัดแรงมีลักษณะเหมือนตัว I, n และ U ดังรูปที่ 1, 2 และ 

3 ตามลําดับ ชิ้นสวนหลักประกอบดวย ตัววัดแรงหรือน้ําหนัก 

ดรัม (Drum) เชือก และตัวแสดงผล  

 

 
 
รูปที่ 1  การวัดกิโลกรัมแรงในลักษณะตัว I 

 
 

 
 

รูปที่ 2  การวัดกิโลกรัมแรงในลักษณะตัว n 

 
 

 
 

รูปที่ 3  การวัดกิโลกรัมแรงในลักษณะตัว U  

 

สําหรับงานวิจัยเก่ียวกับกังหันน้ํา จะทําการวัดแรงบิด 

และความเร็วรอบ เพื่อหาสมรรถนะ โดย [2] ศึกษาตัวแปรคือ

ดัชนีบอกความทึบของกังหันน้ํา และระดับการจมน้ําของใบ 

สวน [3] ใชจํานวนใบพัดเปนตัวแปรในการศึกษา งานวิจัย

เก่ียวกับเครื่องยนต ก็เชนกันสามารถนําเครื่องวัดแรงบิดชนิด

เชือก มาวัดแรงบิดเพ่ือหาสมรรถนะของเครื่องยนต โดยตัวแปร

ที่ใชศึกษาของ [4] คือความดันอากาศขาเขา และอัตราอีจีอาร 

และ [5] คือกาซชีวภาพ เปนตน  นักวิจัย [6] ไดออกแบบ

ไดนาโมมิเตอร แบบเชือก ซึ่งประกอบดวย มอเตอร 1 เฟส 

เชือก มูเล ตัวถวงน้ําหนัก สปริงสมดุล โครงสราง เบรกคู 

สําหรับวัดแรงบิดที่มีคานอย และปจจัยตาง ๆ ที่มีผลในการ

ออกแบบ มู เลจะคํานึงถึง น้ําหนัก ความเฉื่อย ความเร็ว

สวนประกอบที่เก่ียวกับเชือกจะพิจารณาถึง ความแข็งแรง การ

เสียดสี ความยืดหยุน ความตานทานตอการกระแทก สปริง

สมดุล ความแข็งแรงของโครงสราง การทนตอการกัดกรอน 

และบล็อกเบรก  

จะเห็นไดวานักวิจัยไดศึกษา พัฒนาสราง หรือเลือกใชชุด

วั ด แ ร งบิ ดช นิ ด เ ชื อ ก ให เ หมา ะส ม กับ ง า น วิ จั ย  ห รื อ

หองปฏิบัติการของแตละคน และเครื่องวัดกิโลกรัมแรง

แสดงผลเปนแบบอนาล็อก หรือดิจิตอล หลังจากนั้นนักวิจัยจึง

อานคานั้นมาคํานวณหาแรงบิด กําลัง และประสิทธิภาพ 

สําหรับการวิจัยครั้งนี้ ผูวิจัยจะสรางชุดวัดแรงบิดแบบเชือก ที่

เหมาะสมกับการนําไปวัดคาแรงบิดของเครื่องจักรกลชนิดหมุน

คือกังหันน้ํา เพลตัน ซึ่ งจะประมวลผล และแสดงผลใน

คอมพิวเตอร โดยใชโปรแกรมแลปวิว ซึ่งเปนโปรแกรมที่เสมือน

จริง งายและสะดวกตอการใชงานในการสื่อสารระหวาง

ผูใชงาน หรือผูปฏิบัติงานทั่ว ๆ ไปกับโปรแกรม 

 

2. ทฤษฎี 

 ถาหาคาแรงบิดเฉพาะขนาด และแรงกระทํานั้นตั้งฉาก 

[7] สามารถหาไดจากสมการที่ (1) 

 

T Fr   (1) 
  

และแรงสามารถหาไดจากสมการที่ (2)  

 

F Wg  (2) 
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โดย  

T คือ แรงบิด มีหนวยเปนนิวตันเมตร (Nm)  

F คือ แรง มีหนวยเปนนิวตัน (N)  

r คือ ระยะจากจุดศูนยกลางถึงจุดที่แรงกระทํา มีหนวย

เปนเมตร (m) 

W คือ น้ําหนัก มีหนวยเปนกิโลกรัม (kg) 

g คือ แรงโนมถวงบริเวณผิวโลก มีหนวยเปนเมตรตอ

วินาทีกําลังสอง (m/s2) มีคาประมาณ 9.81 m/s2  

กําลังของเครื่องจักรกลหมุนสามารถหาคาไดดังสมการ (3) 

และ (4)  

P T   
(3) 

 
/ 60(2  )P T pN   (4) 

  
โดย  

P คือ กําลังเอาตพุต มีหนวยเปนวัตต (W) 

ω คือ ความเรว็เชิงมุม มีหนวยเปนเรเดียน/วินาที (rad/s)  

N คือ ความเรว็รอบ มีหนวยเปนรอบตอนาที (rpm) 

กราฟความสัมพันธระหวางกําลังกับความเร็วรอบของ

กังหันน้ําเพลตันเชิงทฤษฎี [8] แสดงดังรูปที่ 4 เสนโคงนี้จะสูง 

หรือต่ําขึ้นอยูกับอัตราการไหลของน้ํา ความดัน ขนาดของ

หัวฉีด ซึ่งสงผลตอแรงบิด ความเร็ว และกําลังที่ไดจากกังหันน้าํ   
 
 

 
 
รูปที่ 4  กราฟความสัมพันธระหวางกําลังกับความเร็วรอบของ  กังหัน
น้ําเพลตันเชิงทฤษฎี 

 

 
 
รูปที่ 5 กราฟความสัมพันธระหวางกําลังกับความเร็วรอบของกังหัน
น้ําเพลตันเชงิปฏิบัติ 

 

 
 
รูปที่ 6  กราฟความสัมพันธระหวางแรงบิดกับความเร็วรอบของ  
กังหันนํ้าเพลตันเชิงปฏิบัติ 

 
สวนรูปที่ 5 และ 6 เปนกราฟที่ไดจากการปฏิบัติจริงของ 

นักวิจัย [9] ซึ่งจะเห็นไดวาถาอัตราการไหลของน้ํา (Q) และ

ความดันของน้ํา (H) มีปริมาณมากก็จะไดกําลัง และแรงบิด

ของกังหันน้ํามีคามากดวย 

โปรแกรมแลปวิว [10-11] เปนโปรแกรมประเภท Graphic 

User Interface (GUI) จึงงายตอการทําความเขาใจและการ

เขียนโปรแกรม  การสื่อสารระหวางผูใชกับตัวโปรแกรมทําได

สะดวก เพราะหนาจอแสดงผลเสมือนจริง และมี Port หรือ 

Card ตางๆ สําหรับเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก โปรแกรม

แลปวิวประกอบ 2 สวนคือ                           

1) Front Panel เปนสวนที่ใชสื่อสารกันระหวางผูใชกับ

โปรแกรม แบงเปน 2 ประเภทคือหนวยควบคุม เชน ชองใส

ตัวเลข ปุมสไลดเลือกคา, ปุมหมุนเลือกคา สกอรบาร, สวิตช

กดติด/กดดับและสวิตชโยก แสดงดังรูปที่  7 และหนวย

แสดงผล เชน เกจ, บารกราฟ, มิเตอร, กราฟรูปคลื่น, หลอด
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LED แบบวงกลม, หลอด LED แบบสี่ เหลี่ยม, จอแสดงคา

ตัวเลข และกราฟ XY แสดงดังรูปที่ 8 

2) Block Diagram เปนเสมือนกับ Source Code ของ

โปรแกรม ซึ่ งปรากฏอยู ในรูปของภาษา G (Graphical 

Language) โดย Block Diagram สามารถที่จะทํางานไดทันที

และมีการตรวจสอบขอผิดพลาดของโปรแกรมตลอดเวลา 

สวนประกอบภายใน Block Diagram จะประกอบดวย ฟงกชนั 

คาคงที่โปรแกรมควบคุมการทํางาน หรือโครงสราง ฯลฯ แสดง

ตัวอยางดังรูปที่ 9 

 

 
 
รูปที่ 7  ตัวอยางหนวยควบคุมคาของ Front Panel 

 

 
 
รูปที่ 8  ตัวอยางหนวยแสดงผลของ Front Panel 
 

3. วิธีดําเนินการ 

งานวิจัยในครั้งนี้ไดศึกษาทฤษฎี เอกสารที่เก่ียวของกับชุด

วัดแรงบิดแบบเชือก และโปรแกรมแลปวิว ดังที่ไดกลาวมา

ขางตน และยังไดศึกษาเก่ียวกับกังหันน้ําเพลตัน [12-13] เพื่อ

จะนํามาออกแบบชุดวัดแรงบิดแบบเชือก ซึ่งมีลักษณะเปนตัว 

U ดังรูปที่ 3 และการหากําลังของกังหันน้ําเพลตัน แสดงผล

ผานหนาจอคอมพิวเตอร ภาพรวมของชุดวัดแรงบิดนี้แสดงดัง

รูปที่ 10 

 
 
รูปที่ 9  ตัวอยาง Block Diagram 

 
 

 
 
รูปที่ 10  ภาพรวมของการวัดแรงบิดในงานวิจัยในครั้งน้ี 

 

จากรูปที่ 10 การวัดแรงบิดจะนําดรัม (Drum) ขนาดเสน

ผานศูนยกลาง 0.3 m ติดตั้งกับเพลาของกังหันน้ําขนาดเสน

ผานศูนยกลาง 0.0254 m และจะใชเชือกสายพานคลอง สวน

ปลายเชือกดานขวาผูกติดกับโหลดเซลล (Load Cell) ตัวที่ 1 

ซึ่งติดตั้งไวกับกลไกสําหรับทําใหเชือกเคลื่อนที่ขึ้นหรือลง 

(กลไกควบคุมการข้ึนลงดวยปุมกด)  ปลายเชือกดานซายผูกติด

กับโหลดเซลลตัวที่ 2 ซึ่งจะถูกยึดไวกับที่ เมื่อเพลาของกังหัน

น้ําหมุน จะมีเซนเซอรตรวจจับความเร็วรอบ (rpm)  และใส

ภาระใหกับเพลาของกังหันน้ํา โดยควบคุมกลไกใหเคลื่อนที่ขึ้น 

โหลดเซลล ทั้ง 2 ตัวจะตรวจจับน้ําหนัก (Weight) สัญญาณที่

ถูกตรวจจับจะถูกสงไปที่การดเก็บขอมูล และควบคุม (NI DAQ 

card) นําไปประมวลผลโดยใชซอฟแวรเปนโปรแกรมแลปวิว 

และแสดงคาแรงบิด และกําลังของกังหันน้ําบนจอคอมพิวเตอร 

โดยมีรายละเอียดในสวนที่สําคัญดังนี้ 
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ชุดวัดแรงบิดสามารถวัดแรงบิดได 10 Nm ระยะจากจุด

ศูนยกลางถึงจุดที่แรงกระทําเทากับ 0.15 m ดังนั้น W = F/g 

=66.66/9.81 = 6.8 kg ขนาดโหลดเซลลมีคาเปน 2W = 2 x 

6.8 =13.6 kg เลือกใช 20 kg 

การตรวจจับสัญญาณน้ําหนัก โดยใชโหลดเซลล 0-20 kg  

และนํามาแปลงสัญญาณใหเปน 0-10 V และจายใหกับการด

เก็บขอมูล และควบคุม แสดงดังรปูที่ 11 เพื่อนําไปประมวลผล 

และแสดงคา 

การตรวจจับสัญญาณความเร็วรอบ โดยใชเซนเซอร

ความเร็ว 0-4,000 rpm และนํามาแปลงสัญญาณใหเปน 0-10 

V และจายใหกับการดเก็บขอมูล และควบคุม แสดงดังรปูที่ 12 

เพื่อนําไปประมวลผล และแสดงคา 
 

   
 
รูปที่ 11  วงจรการตรวจจับสัญญาณน้ําหนัก 

 

 
 

รูปที่ 12  วงจรการตรวจจับสัญญาณความเร็วรอบ 

ดําเนินการสรางชุดวัดแรงบิดแบบเชือก และการหากําลัง

ของกังหันน้ําเพลตัน ประกอบดวยฮารดแวร และซอฟแวร มี

รายละเอียดดังนี้ 

1 )  ฮ า ร ด แ วร ของชุด วั ดแร งบิ ดแสดงดั ง รู ปที่  1 3 
ประกอบดวย 

หมายเลข 1  กลไกสําหรับดึง 
หมายเลข 2  โหลดเซลล  
หมายเลข 3  เชือกสายพาน  
หมายเลข 4  ดรัม  

หมายเลข 5  ปุมกดสําหรับควบคุมกลไก 
หมายเลข 6  กังหันเพลตัน 
หมายเลข 7 ตัวตรวจจับความเร็วรอบ 
หมายเลข 8 จอแสดงผล 
หมายเลข 9 ตูจายไฟ 
หมายเลข 10 คอมพิวเตอร 
หมายเลข 11 เคร่ืองสูบน้ํา 
หมายเลข 12 ถังน้ํา 
 

 
 
รูปที่ 13  ฮารดแวรของชุดวัดแรงบิดที่สรางขึ้น 

2) ซอฟตแวรของชุดวัดแรงบิดประกอบดวย Front Panel 

แสดงดังรูปที่ 14 และ Block Diagram แสดงดังรูปที่ 15 ซึ่งรูป

ที่ 14 มีรายละเอียดดังนี้ 

หมายเลข 13 ปุมสั่งใหโปรแกรมทํางาน 

หมายเลข 14 ปุมหยุดการทํางานของโปรแกรม 

หมายเลข 15 แสดงคาแรงบิดในหนวยของ Nm, kgf.cm 

และ lb.ft  

หมายเลข 16 แสดงคาแรง 1 

หมายเลข 17 แสดงคาแรง 2 

หมายเลข 18 แสดงคาความเร็วรอบในหนวยของ rpm 

และ rad/s 

หมายเลข 19 ปุมหยุดการทํางานฉุกเฉิน 

หมายเลข 20 แสดงคากําลังเบรกของกังหันน้ํา 
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รูปที่ 14  Front Panel ของชดุวัดแรงบิดท่ีสรางขึ้น 

 
รูปที่ 15  Block Diagram ของชุดวัดแรงบิดที่สรางขึ้น 
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4. ผลการวิจัย  

1) การทดสอบหาคาความคลาดเคลื่อนของชุดวัดแรงบิดที่

สรางขึ้นนั้นสามารถหาไดจาก การนําคาแรงบิดที่ไดจากชุดวัด

แรงบิดที่สรางขึ้นเปรียบเทียบกับคาแรงบิดที่ไดจากการคํานวณ 

ซึ่งผลแสดงดังตารางที่ 1  
 

ตารางท่ี 1  คาความคลาดเคลื่อนของการวัดแรงบิด 

TX 
(Nm) 

TY (Nm) %Error 

TY1 TY2 TY3 TYAV 

0.59 0.58 0.58 0.57 0.58 2.20 
1.18 1.17 1.17 1.17 1.17 0.60 

1.77 1.77 1.76 1.76 1.76 0.27 

2.36 2.32 2.33 2.33 2.33 1.28 

2.95 2.94 2.94 2.93 2.94 0.35 

3.53 3.53 3.53 3.53 3.53 0.14 

4.12 4.12 4.12 4.12 4.12 0.12 

4.71 4.70 4.70 4.70 4.70 0.35 

5.30 5.30 5.30 5.30 5.30 0.09 

5.89 5.85 5.85 5.85 5.85 0.69 

6.48 6.47 6.44 6.44 6.45 0.44 

7.07 7.04 7.04 7.03 7.04 0.44 

7.66 7.67 7.67 7.67 7.67 0.10 

8.25 8.20 8.21 8.24 8.22 0.35 

8.84 8.85 8.84 8.83 8.84 0.04 

9.43 9.42 9.42 9.41 9.42 0.09 

10.02 10.01 10.01 10.02 10.02 0.00 

10.60 10.60 10.59 10.58 10.59 0.14 
11.19 11.19 11.18 11.17 11.18 0.14 

    Max 2.20 
    Min 0.00 

 

เมื่อ TX คือคาแรงบิดที่ไดจากการคํานวณ 

     TYAV คือคาแรงบิดเฉลี่ยที่ ไดจากเครื่องที่สรางข้ึน 

เทากับ (TY1 + TY2 + TY3)/3 

     TY1 , TY2 และ TY3 คือคาแรงบิด ซึ่งใชเครื่องที่สราง

ขึ้น วัดครั้งท่ี 1, 2 และ 3 ตามลําดับ 

     %Error = (ITX – TYAVI / TX) 100 (%)             

จากตารางที่ 1 จะเห็นไดวาคาระหวาง TX  คือคาแรงบิดที่

ไดจากจากการคํานวณ และ TYAV คือคาแรงบิดเฉลี่ยที่ไดจาก

ชุดวัดแรงบิดที่สรางข้ึน นํามาคํานวณคาความคลาดเคลื่อนของ

การวัดในแตครั้ง ดังแสดงไวในตารางที่ 1 ซึ่งความคลาดเคลื่อน

สูงสุดมีคาเทากับ ± 2.20% และคาต่ําสุด ± 0 % ซึ่งสามารถ

นํามาแสดงเปนกราฟไดดังรูปที่ 16 

2) การทดสอบหาคาความคลาดเคลื่อนของเครื่องวัด

ความเร็วรอบที่สรางขึ้นนั้นสามารถหาไดจาก การนําคา

ความเร็วรอบที่ไดจากเครื่องวัดความเร็วรอบที่สรางขึ้น    

เปรียบเทียบกับคาความเร็วรอบที่ไดจากเครื่องย่ีหอโยโกกาวา

ซึ่งผลแสดงดังตารางที่ 2  
 

ตารางท่ี 2 คาความคลาดเคลื่อนของการวัดความเร็วรอบ 

NX 
(rpm) 

NY (rpm) %Error 
NY1 NY2 NY3 NYAV 

49 48 49 50 49 0.00 

94 95 94 94 94 0.35 

145 144 144 146 145 0.23 

205 203 206 203 204 0.49 

250 249 249 250 249 0.27 

296 300 298 299 299 1.01 

348 350 348 347 348 0.10 

396 400 401 399 400 1.01 

451 450 449 450 450 0.30 

496 500 499 500 500 0.74 

554 550 553 550 551 0.54 

600 605 605 604 605 0.78 

651 655 652 652 653 0.31 
698 700 703 701 701 0.48 

    Max 1.01 

    Min 0.00 
 

เมื่อ NX คือคาความเร็วรอบที่วัดจากเคร่ืองยี่หอโยโกวา 

     NYAV คือคาความเร็วรอบเฉลี่ยที่ไดจากเครื่องที่สราง

ขึ้น เทากับ (NY1 + NY2 + NY3)/3 

     NY1 , NY2 และ NY3 คือคาความเร็วรอบ ซึ่งใชเครื่องที่

สรางขึ้น วัดครั้งที่ 1, 2 และ 3 ตามลําดับ 

     %Error = (INX – NYAVI / NX) 100 (%)             

จากตารางที่ 2 จะเห็นไดวาคาระหวาง NX คือคาความเร็ว

รอบที่วัดจากเครื่องย่ีหอโยโกวา และ NYAV คือคาคาเฉลี่ย

ความเร็วรอบที่ไดจากชุดวัดที่สรางขึ้น นํามาคํานวณคาความ

คลาดเคลื่อนของการวัดในแตครั้ง ดังแสดงไวในตารางที่ 2 ซึ่ง

ความคลาดเคลื่อนสูงสุดมีคาเทากับ ± 1.01% และคาต่ําสุด ±  

0 % ซึ่งสามารถนํามาแสดงเปนกราฟไดดังรูปที่ 17 
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รูปที่ 16  กราฟแสดงความคลาดเคลื่อนของคาแรงบิด 

 

 
 
รูปที่ 17  กราฟแสดงความคลาดเคล่ือนของคาความเร็วรอบ 

 

ผูวิจัยไดปฏิบัติการทดลองโดยใชชุดวัดแรงบิดที่สรางขึ้น 

ทําการควบคุมเครื่องสูบน้ําใหจายน้ําที่มีอัตราการไหลเทากับ 

148, 94 และ 58 LPM ทําใหไดเฮดน้ํา หรือความดันน้ําเทากับ 

10, 5 และ 2 psi ตามลําดับ จากนั้นนํามาฉีดกังหันน้ําเพลตัน 

บันทึกคาแรงบิด ความเร็วรอบ กําลังเบรก และพล็อตกราฟ

แสดงความสัมพันธระหวางแรงบิดกับความเร็วรอบ กราฟ

แสดงความสัมพันธระหวางกําลังเบรกกับความเร็วรอบ ซึ่ง

แสดงดังรปูที่ 18 และ 19 ตามลําดับ 
 

  
 
รูปที่ 18  กราฟแสดงความสัมพันธระหวางแรงบิดกับความเร็วรอบ  

 

จากกราฟแสดงความสัมพันธระหวางแรงบิดกับความเร็ว

รอบรูปที่  18 จะเห็นไดวา แรงบิดจะมีคามากสุด ขณะที่

ความเร็วรอบเปนศูนย และแรงบิดจะลดลง ขณะที่ความเร็ว

รอบเพิ่มขึ้น จนถึงความเร็วรอบพิกัด คาแรงบิดเทากับศนูย ซึ่ง

ถาไมพิจารณาที่แรงบิดเทากับศูนยจะเห็นไดวา คาแรงบิด ที่

อัตราการไหล 148 LPM และความดันน้ํา 10 psi มีคามากกวา

คาแรงบิด ที่อัตราการไหล 94 LPM และความดันน้ํา 5 psi 

และมีคามากกวาคาแรงบิด ที่อัตราการไหล 58 LPM และ

ความดันน้ํา 2 psi 
 

 
 
รูปที่ 19  กราฟแสดงความสัมพันธระหวางกําลังเบรกกับความเร็วรอบ 

 
จากกราฟแสดงความสัมพันธระหวางกําลังเบรกกับ

ความเร็วรอบรูปที่ 19 จะเห็นไดวา เริ่มตนกําลังเบรกและ

ความเร็วรอบมีคาเทากับศูนย และเมื่อความเร็วรอบมากข้ึน

กําลังเบรกจะมีคามากขึ้นจนถึงพิกัดสูงสุด และกําลังเบรกก็จะ

ลดลง ถึงแมความเร็วรอบเพิ่มข้ึนก็ตาม และเมื่อถึงความเร็ว
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รอบพิกัด คากําลังเบรกจะมีคาเทากับศูนย ซึ่งถาพิจารณา

ความเร็วรอบที่ไมเทากับศูนย และความเร็วรอบที่คาเดียวกัน

จะเห็นไดวา คากําลังเบรก ที่อัตราการไหล 148 LPM และ

ความดันน้ํา 10 psi มีคามากกวาคากําลังเบรก ที่อัตราการไหล 

94 LPM และความดันน้ํา 5 psi และมีคามากกวาคากําลังเบรก 

ที่อัตราการไหล 58 LPM และความดันน้ํา 2 psi 

 

5. การอภิปรายผล 

การวิจัยครั้งนี้สามารถอภิปรายผลไดคือ คาแรงบิดชุดวัด

แรงบิดแบบเชือก และการหากําลังเบรกมีคาความคลาดเคลื่อน

สูงสุดไมเกิน ±3.21% ซึ่งนอยกวาเปอรเซ็นตความคลาด

เคลื่อนที่ยอมรับโดยทั่วไปคือ ± 5% ความคลาดเคลื่อนของชุด

วัดแรงบิดแบบเชือกที่เกิดข้ึนเกิดจาก การดเก็บขอมูล และ

ควบคุมที่มีคาเอาตพุตคลาดเคลื่อน เนื่องจากอายุการใชงาน 

และไมสามารถสอบเทียบได คุณภาพของเซนเซอร และ

ตัวแปลงสัญญาณที่มีคาความคลาดเคลื่อน ซึ่งแกโดยใชบวก

คาคงที่ในตัวโปรแกรม  

เมื่อนํามาพล็อตกราฟแสดงความสัมพันธระหวางแรงบิด

กับความเร็วรอบ กราฟแสดงความสัมพันธระหวางกําลังเบรก

กับความเร็วรอบ กราฟที่ไดมีความถูกตอง เมื่อเปรียบเทียบกับ

ทางทฤษฎี และงานวิจัยที่เกี่ยวของที่ไดศึกษาและกลาวไวใน

ขางตน เหมาะสําหรับใชเพื่อการศึกษา และงานวิจัยที่ตองการ

หาคาแรงบิด และกําลังเบรก 

 

6. สรุปผลการวิจัย 

การวิจัยพัฒนาชุดวัดแรงบิดแบบเชือก และการหากําลัง

เบรกสามารถสรุปผลการวิจัยไดดังนี้ 

1) ชุดวัดแรงบิด ประกอบดวย กลไกและปุมควบคุมการ

ดึง ดรัมสําหรับยึดเพลาของกังหันน้ํา และคลองกับเชือกที่ผูก

ติดกับโหลดเซลล ตัวตรวจจับความเร็วรอบ NI DAQ เปนการด

อินเตอรเฟสรับสัญญาณที่ตรวจจับ โปรแกรมแลปวิวใช

ประมวลผล และแสดงคา อุปกรณสําหรับใชกับชุดวัดแรงบิด

ประกอบดวย อินเวอรเตอรสําหรับควบคุมเครื่องสูบน้ํา เพื่อสง

ความดัน และอัตราการไหลน้ําไปหมุนกังหันเพลตัน ทําให

กังหันน้ํามีแรงบิด และกําลัง 

2) ชุดวัดแรงบิดที่สรางขึ้นใชวัดแรงบิดไดไมเกิน 10 Nm 

โดยมีคาความคลาดเคลื่อนสูงสุด ±2.20% 

3) สามารถแสดงกราฟความสัมพันธระหวางแรงบิดกับ

ความเร็วรอบ และความสัมพันธระหวางกําลังเบรกกับความเรว็

รอบไดอยางถูกตองตามทฤษฎี 

ขอเสนอแนะ 

1) ชุดวัดแรงบิดแบบเชือกที่สรางข้ึนสามารถนําไปใชเปน

เครื่องมือวิจัยดานการศึกษาได หรืองานวิจัยดานวิศวกรรม โดย

ศึกษาตัวแปรเพิ่มเก่ียวกับ น้ําหนักของดรัม ความเสียดทาน

ของเชือก ระยะทางจากจุดศูนยกลางถึงจุดที่แรงกระทํา ซึ่งตัว

แปรเหลานี้สงผลตอคาแรงบิดที่จะวัดไดจริง ๆ  

2) ถากังหันน้ํามีแรงบิด 15 Nm สามารถนําชุดวัดแรงบิด

ที่สรางข้ึนวัดแรงบิดได แตตองหาคาความคลาดเคลื่อนเพิ่มเติม

จากเดิม ซึ่งหาไวที่ 0 ถึง 11 Nm 

3) การทําความเขาใจวิธีการใชอยางถูกตองเปนการลด

ความคลาดเคลื่อนของการวัด 

 กิตติกรรมประกาศ 

ขอขอบคุณสถาบันวิจัย มหาวิทยาลัยรังสิต ที่ไดสนับสนุน

ทุนการวิจัยในครั้งนี้ และขอขอบคุณผูที่เก่ียวของทุกทาน 
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