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1. จุดประสงค  
        ทําการตรวจสอบสภาพและวิเคราะหคาการสั่นสะเทือนของเครื่องจักรกล และอุปกรณตางๆ เพื่อทราบถึง
ส่ิงผิดปกติที่เกดิขึ้น ขณะเครือ่งจักรกําลังทาํงาน 

 

2. ขอบเขตของการตรวจวัดการสั่นสะเทือน 
  ตรวจวดัและวเิคราะหคาการสั่นสะเทือนเครื่องจักรกล เครื่องยนต ชุดเกยีร มอเตอร พดัน้ํา และอุปกรณ
ตางๆ ในสภาวะการเคลื่อนที่ (Dynamic) รวมทั้งโครงสรางตัวเรือและสวนประกอบ 
 

3. เอกสารอางอิง 
 3.1 การสั่นสะเทือนของเครื่องจักรเชิงปฏิบัติ (Mechanical Vibration in Practice) 
       พื้นฐานและการวเิคราะห (Fundamental and Analysis)  
        น.ท.ดร. เศวตนันท  ประยูรรัตน กคภ.อจปร.อร. พ.ศ. 2535 
 3.2 มอร. 200-0002-1148 การวิเคราะหการสั่นสะเทือนในเรือ พ.ศ. 2548 
  3.3 การกําหนดจุดตรวจวัดการสั่นสะเทือน  
        ร.ท.อนุชา  ลูกจันทร กคภ.กพช.อร. พ.ศ. 2553 
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การตรวจวัดการสั่นสะเทือนในเรือการตรวจวัดการสั่นสะเทือนในเรือ  



ขั้นตอนการตรวจวัดการสั่นสะเทือนในเรือ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

สวนท่ี 1 เตรียมความพรอม 

สวนท่ี 4 สรุปผลการ

ตรวจวัดและวิเคราะห 

คาการสั่นสะเทือน 

สวนท่ี 3 ตรวจวัดการสั่นสะเทือน 

สวนท่ี 2  กําหนดจุดวัด 
สรางขอมูล 

ตรวจวัดการสั่นสะเทือน 

วิเคราะห/สรุปผล 

มีขอสงสัย 

กําหนดจุดวัด 

ไมมีขอสงสัย 

กําหนดคาพารามิเตอร 

สงรายงาน 

ตรวจสอบความถูกตอง 

ขอสงสัย 

สํารวจ/ตรวจสอบ 

ขัดของ 

โครงสรางตัวเรือ เคร่ืองจักร/อุปกรณ 

วิเคราะหเบื้องตน 

มีขอสงสัย 



รายละเอียดขั้นตอนการตรวจวัดการสั่นสะเทือนในเรือ 

สวนท่ี 1  เตรียมความพรอม 
 

 การเตรียมความพรอม หมายถึง การจัดเตรียมงานในดานตาง ๆ ใหมีความพรอมเพื่อที่จะดําเนินการ
ตรวจวดัการสัน่สะเทือนใหไดผลเปนอยางดี ประกอบดวยสวนตาง ๆ ดงันี้ 

หัวขอท่ี 1 การสํารวจ และตรวจสอบ เปนการสํารวจหนางานที่จะตองทาํการตรวจวัดการสั่นสะเทือนจริง 
พรอมกับการเก็บขอมูลที่สําคัญ เพื่อใชในการกําหนดจดุวัดฯ วางแผนการตรวจวัดฯ  และใชเปนขอมูล
ประกอบการวเิคราะหคาการสั่นสะเทือน สามารถแบงไดเปน 2 สวนหลัก ดังนี้  

1. เครื่องจักร/อุปกรณ  
2. โครงสรางตัวเรือ  

 
 1. เครื่องจักร/อุปกรณ  
 หมายถึง เครื่องจักรกลชนิดตาง ๆ เชน เครื่องยนต-ชุดตนกําลังขับ, เกยีร-ชุดสงกําลังขับ, เพลา
ใบจักร-ชุดรับแรง, ชุดมอเตอรไฟฟา, พัดน้ํา, เครื่องอัดอากาศ, เครื่องปรับอากาศ, แบริ่งรองรับเพลาใบจักร  
เปนตน 

ขอควรปฏิบัต ิ 1. ทําการสํารวจและตรวจสอบสวนประกอบของเครื่องจักรและอุปกรณที่จะทําการ
ตรวจวดัฯ ใหครบถวนตาม Name Plate เชน รอบการใชงาน , กําลังแรงมา, เปนตน ตามแผนบันทกึการ
ตรวจสอบ (Machinery Data Sheet) ทายผนวก ค. 
 2. ตรวจสอบการติดตั้งเครื่องจักร/อุปกรณอยูบนฐานแทนที่แข็งแรง หรือฐานแทนทีย่ดืหยุนได 
 3. ตรวจสอบบริเวณใกลเคยีงหรือรอบ ๆ เครื่องจักรที่จะทําการตรวจวัด วามีเครื่องจักรหรือ
อุปกรณติดตั้งใกลเคียงใหเกบ็บันทึกขอมูลของเครื่องจักร/อุปกรณเหลานั้นดวย เชน รอบการทํางานาของ
เครื่องจักร กําลังแรงมา เปนตน 

ขอเสนอแนะ 1. ขณะทําการตรวจสอบเครื่องจักรที่กําลังทํางานใหสังเกตอาการทํางานของเครื่องฯ มี เสียงดัง
ผิดปกติหรือส่ิงผิดปกติเกดิขึ้นหรือไมอยางไร ใหทําการบนัทึกไวในแบบบันทึกการตรวจสอบ 
 2. บันทึกภาพเครื่องจักร/อุปกรณ ที่ทําการตรวจวดัฯ 
 3. ตรวจสอบประวัติการทํางานของเครื่องจักร/อุปกรณ จากเจาหนาทีท่ี่รับผิดชอบเครื่องจักร 
ขอควรระมัดระวัง 1. ขณะที่เครื่องจักรกําลังทํางานใหเพิม่ความระมัดระวังเปนพิเศษในขณะที่ทําการสํารวจ 
เชน แขนเสื้อควรลดลงและตดิกระดมุใหเรียบรอย  
 



 2.โครงสรางตัวเรือ  
 หมายถึงโครงสรางหลัก หรือสวนประกอบของตัวเรือ  หรือเปนโครงสรางที่รองรับอุปกรณ
ตาง ๆ ที่ติดตั้งในเรือ เชน เสากระโดง, ผนงั, พื้นดาดฟาชัน้ตาง ๆ   

ขอควรปฏิบัต ิ 1. ตรวจสอบขอมูลทั่วไปซึ่งเปนปจจยัที่มีผลตอการสั่นสะเทือนของโครงสรางตัวเรือ  
รวมทั้งประวตักิารซอมทํา พอสรุปได คือ  
 1.1 สถานะภาพเรือ เชน มีระวางขับน้ําเทาไรขณะทําการตรวจวดัการสัน่สะเทือน 
 1.2 มีการซอมทําสงผลใหน้ําหนักเปลีย่นแปลงเพิ่มขึ้นหรือลดลงอยางไร หรือมีการ
ปรับเปลี่ยนเสริมความแข็งแรงของโครงสรางหรือไม 
 1.3 สภาวะขณะเกดิการสั่นสะเทือนเปนอยางไร เชน เรือเทียบทา หรือ เรือแลนในทะเล 
โดยใชความเรว็รอบเครื่องจกัรใหญ และรอบเพลาเทาใด หรือ เกิดการสั่นสะเทือนโครงสรางตัวเรือบริเวณ
ดาดฟาทายเรือ ขณะเรือเดินทีค่วามเร็วปกติ แตภาวะทะเล 4 (Sea State 4) [ความเร็วลม 17-21 นอต ทะเลมี
คล่ืนปานกลาง ความสูงของคลื่น 1.25-2.50 เมตร] การวิเคราะหคาการสั่นสะเทือนที่เกิดกับโครงสรางตัวเรือ 
อาจเกิดจากปจจัยภายนอก (คล่ืนลม) เปนตัวที่ทําใหเกดิการสั่นสะเทือนก็ได ซ่ึงขอมลูที่ไดเหลานี้จะนําไป สู
การวิเคราะหที่ถูกตองสมบูรณยิ่งขึ้น 
 2. ตรวจสอบแบบแปลนเรือหรือ ตําแหนงที่เกี่ยวของกับการสั่นสะเทือน เชน บริเวณที่เกิด
การสั่นสะเทือนดาดฟาหัวเรือที่กงหมายเลขเทาไร กราบซายหรือกราบขวา  ทิศทางหรือแนวทางของการ
ส่ันสะเทือนเปนเชนไร ตวัอยางการสั่นสะเทือนเกิดขึน้ในแนวตั้ง (Vertical) หมายถึง การสงผานการสั่น- 
สะเทือนเกดิขึน้จากขางลางขึ้นบน หรือจากบนลงลาง ซ่ึงขึ้นอยูกับแหลงกําเนิดพลังงาน รวมทั้งสวน 
ประกอบหรืออุปกรณที่ติดตัง้อยูบริเวณโดยรอบพื้นที่ ที่เกิดการสั่นสะเทือน ซ่ึงในบางอุปกรณอาจมีสวนเพิ่ม
ความรุนแรงของการสั่นสะเทือนใหสูงยิ่งขึ้น หากอุปกรณเหลานัน้เกดิความถี่ธรรมชาติที่มีคาตรงกับอุปกรณ
ที่ติดตั้งอยู ซ่ึงขอมูลเหลานี้จะทําใหเราสามารถกําหนดขอบเขตหรือบริเวณทีจ่ะทําการตรวจสอบไดชัดเจน  
 3.แหลงกําเนิดพลังงาน  หรือเครื่องจักรกล/อุปกรณที่เปนตัวตนในการกาํเนิดพลังงานตาง ๆ   
เชน เครื่องจักรใหญ, เครื่องไฟฟา, มอเตอรตาง ๆ  รวมทั้งอุปกรณที่สามารถสงผานทําใหเกิดการสัน่สะเทือน 
เชนเพลาใบจกัร, ใบจักร เปนตน 
 หัวขอท่ี 2 เคร่ืองมือและอุปกรณตรวจวัดการสั่นสะเทือน  เครื่องมือและอุปกรณที่ใชในการตรวจวัดการ
ส่ันสะเทือนมสีวนสําคัญไมนอยไปกวาสวนอื่น ๆ หากเตรียมการทุกสวนพรอม แตเครื่องมือที่ใชในการ
ตรวจวดัไมพรอม เปรียบเสมือนรถยนตที่มนี้ํามันเต็มถังพรอมออกเดินทางแตเครื่องยนตสตารทไมได
เนื่องจากขาดแบตเตอรร่ี ก็จะสงผลทําใหไมประสบความสําเร็จในงานที่ตองทํา พอสรุปไดดังนี้  

 2.1 เครื่องตรวจวัดการสั่นสะเทือน 

ขอควรปฏิบัติ   1. ชารทแบตเตอรร่ีใหเต็มทุกครั้งกอนออกปฏิบัติงาน 
 2.ทดสอบการทํางานของเครื่องตรวจวดัฯ กอนออกทํางานจริงเสมอ เพือ่เปนการตรวจสอบ 



ความพรอมของเครื่องตรวจวัด เชนการโยกยายขอมูลจากฐานขอมูลสูเครื่องตรวจวัดฯ รวมทั้งการทํางานใน
ฟงกช่ันตาง ๆ ของเครื่องตรวจวัดฯ 
ขอเสนอแนะ  ตรวจสอบสภาพของสายคลองคอวาอยูในสภาพาพรอมใชงานหรือไม  
ขอควรระมัดระวัง   1.  การชารทแบตเตอรร่ีควรชารทในชวง 8 – 10 ช.ม. เทานั้น หากใชเวลาชารทนาน
เกินไปจะทําใหอายุการใชงานของแบตเตอรร่ีส้ันลง 

2.2 การเลือกหัวตรวจวดั 
ขอควรปฏิบัต ิ  จะตองเลือกใหตรงกับประเภทการใชงานหรือใกลเคียงกับงานมากทีสุ่ด เชน การวดั
เครื่องจักรที่มีอุณหภูมิสูงกวา 50 ˚ C ตองใชหัวตรวจวัดทีส่ามารถทนอุณหภูมิสูงได (High Temperature  Probe)  
เปนตน  
ขอเสนอาแนะ - 
ขอควรระมัดระวัง   - 

2.3  สายนําสัญญาณ 
ขอควรปฏิบัติ   ตรวจสอบการขาดชํารุดของสายทั้งภายนอกและภายใน 
ขอเสนอแนะ    จัดใหมีสายนาํสัญญาณสํารองอยางนอย 1 เสนเสมอเมื่อออกปฏิบัติงาน 
ขอควรระมัดระวัง   เวลาเก็บสายนําสัญญาณระมัดระวังไมใหเกิดการพบั หัก งอ ของสาย 

หัวขอ 3 ขอมูล  หมายถึงฐานขอมูลที่มีอยูในโปรแกรมสําเร็จรูปที่ใชในการตรวจวดัการสั่นสะเทอืน เชน 
จุดวดั, คาพารามิเตอร, คาการสั่นสะเทือน เปนตน 
ขอควรปฏิบัติ  1. ตรวจสอบฐานขอมูลเดิมในโปรแกรมการตรวจวดัและวิเคราะหคาการสั่นสะเทือน ในกรณี
ที่เปนงานที่เคยทํามาแลว 
 2. หากไมพบขอมูลของงานที่ตองทํา ใหทาํการกําหนดจดุวัดตามขัน้ตอนขอ 2 ในสวนที่ 2  
ขอเสนอแนะ  ควรทําการศึกษาผลการตรวจวัดการสั่นสะเทือนจากขอมลูเดิมทุกครั้ง กอนจะทําการตรวจวดั
การสั่นสะเทือนครั้งใหม  เพือ่ใหทราบถึงขอสังเกตหรือวามีจุดไหนที่ตองใหความสนใจเปนพิเศษ 
ขอควรระมัดระวัง   ขณะทําการตรวจสอบฐานขอมูลหรือแกไข ใหเพิม่ความระมัดระวังในการแกไข
ฐานขอมูล และควรทําการ Back up ฐานขอมูลทุกครั้งหลังมีการเปลี่ยนแปลง 

 หัวขอ 4 บุคลากร  หมายถึง บุคคลที่มีความสามารถทําการตรวจวดัและวิเคราะหคาการสั่นสะเทือนเบื้องตน
ไดดี ประกอบดวย  
 1.ความรู 

1.1 การอบรมความรูดานการตรวจวัดและวิเคราะหคาการสัน่สะเทือนแกผูปฏิบัติงาน ใหมี 
ความรู ความเขาใจ สามารถกําหนดจุดตรวจวัดและใชเครื่องตัววัดไดดีพอสมควร 

1.2 ใหความรูเบื้องตนเกีย่วกับการทํางานของเครื่องจักร/อุปกรณ ที่จะทําการตรวจวดัแก 
เจาหนาที่ปฏิบตัิงาน 



ขอควรปฏิบัติ   การจัดชุดปฏบิัติงานตรวจวดัการสั่นสะเทอืนอยางนอยตองมี 2 คนขึ้นไป เพื่อใหเกดิความ
คลองตัวในการปฏิบัติงานตรวจวดัฯ 
ขอเสนอแนะ   - 
ขอควรระมัดระวัง  - 

 2.รางกาย  
 เตรียมความพรอมของรางกาย เชน พกัผอนใหเพียงพอ และตองมีอุปกรณนิรภัยสวน 
บุคคล อาทิ เครื่องปองกันเสียง, รองเทานิรภัย เปนตน รวมท้ังการแตงกายใหมีความเหมาะสมกับงานที่
ปฏิบัติ  
 

สวนท่ี 2  กําหนดจุดวัด 
  

หลังจากปฏิบตัิตามขั้นตอนในสวนที่ 1 ขัน้เตรียมความพรอมเรียบรอยแลว ก็ใหนําขอมูลที่ไดมาทํา
การกําหนดจดุวัดตามโจทกที่ไดรับมาไมวาจะเปนสวนของเครื่องจักร/อุปกรณ หรือโครงสรางตัวเรือ โดยใช
ขอมูลดังกลาวรวมกับภาพสเก็ต เพื่อใหการกําหนดจุดวัดเปนไปอยางถูกตองครบถวน  

 
ตัวอยาง การกาํหนดจุดวัดเครื่องจักร/อุปกรณ  
 1.มอเตอรและพัดน้ํา 
 
 

 
 
 
  คือ ตําแหนงจดุวัดที่ถูกกําหนดไวเปนตําแหนงของแบริ่ง หรือใกลเคียงกับแบริ่งมากที่สุด สรุปได
ดังนี ้
  1.1 มอเตอร (Motor) ตําแหนง  LM   แนวตรวจวดั  A, H, V    
 ตําแหนง  CM   แนวตรวจวัด  A, H, V     

Coupling

Pump : A,R

CM : A, H, V 

BR1 : A, H, V 

MOTOR 

LM : A, H,V 

PUMP 

BR2 : A, H, V 



 1.2 พัดน้ํา (Pump)     ตําแหนง  BR   แนวตรวจวดั  A, H, V    
  ตําแหนง  PP   แนวตรวจวัด  A, H, V    
หมายเหตุ   ตําแหนง  BR ขึ้นอยูกับจํานวนแบริ่งของแตละอุปกรณ   

2. เครื่องไฟฟา 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 สําหรับการกําหนดจุดวดัเครือ่งไฟฟามีลักษณะคลายกับการกําหนดจดุในสวนของมอเตอร จะ
แตกตางกัน คอื แหลงกําเนิดพลังงานจะเปลี่ยนจากมอเตอรขับ เปนเครื่องยนตขับแทน แตการกําหนดจุด
ตรวจวดัยังคงเหมือนเดิม เพยีงแตเพิ่มในสวนการตรวจวดัที่ยอดลูกสูบ เพื่อเปนการตรวจสอบการทาํงาน
เบื้องตนของลูกสูบ  
  คือ  ตําแหนงจุดวดัที่ถูกกาํหนดไวเปนตําแหนงของแบริ่ง หรือใกลเคยีงกับแบริ่งมากที่สุด สรุปได
ดังนี ้

2.1 เครื่องยนตขับเครื่องกําเนิดไฟฟา (Diesel Engine) ตําแหนง PH แนวตรวจวดั A, R 
  ตําแหนง MB แนวตรวจวัด A, H, V 
2.2 เครื่องกําเนิดไฟฟา (Generator)  ตําแหนง CG แนวตรวจวัด A, H, V 
  ตําแหนง CG แนวตรวจวัด A, H, V 

 
 

LG: A 
      : H 
      : V 

Generator 

PH 4: A, R  PH 1: A, R

Dies

Generator 

MB 5 : A 
          : H  
          : V 

 MB 1:  A, H, V  CG: A, H, V 



3. ระบบขับเคลื่อนเรือ  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
คร่ืองจักร/  

ภาพแสดงชดุเกียรและแบริ่งรองรับเพลาใบจักร 
  
 

ตัวอยางสุดทายที่ขอยกตวัอยาง คือ ระบบขับเคลื่อนเรือซ่ึงเปนการกําหนดจุดวัดแบบผสมผสาน 
หรือแบบรวม เปนการนําเอาจุดวดัในรูปแบบตาง ๆ มาจัดกลุมใหม เพือ่ใหการกําหนดจุดวัดตรงตามความ
ตองการและถกูตองตามหลกัวิชาการ  

 
 คือ  ตําแหนงจดุวัดที่ถูกกําหนดไวเปนตําแหนงของแบริ่ง หรือใกลเคียงกับแบริ่งมากที่สุด สรุปได
ดังนี ้

3.1  เครื่องยนตขับ (Diesel Engine) ตําแหนง PH แนวตรวจวดั A, R 
 ตําแหนง MB แนวตรวจวัด A, H, V 
3.2 ชุดเกียร (Gera Box) ตําแหนง CG แนวตรวจวัด A, H, V 
 ตําแหนง LG แนวตรวจวัด A, H, V 
 ตําแหนง CS แนวตรวจวดั A, H, V 
 ตําแหนง LS แนวตรวจวดั A, H, V 
3.3 แบริ่งรองรับเพลา ตําแหนง BR แนวตรวจวัด A, H, V 

หมายเหต ุ  ตําแหนง  BR ขึ้นอยูกับจํานวนแบริ่งรองรับเพลาใบจักรของเรือแตละลํา 
  สําหรับรายละเอียดการกําหนดจุดวัดดูไดจาก ผนวก ค. 

CG : A 
       : H 
       : V    
   

Gea
r
Gea

LG : A 
       : H 
       : V    
   

CS : A 
       : H 
       : V    
   

BR1 : A 
        : H 
        : V       
   

BR2 : A 
        : H 
        : V       
   

BR3 : A 
        : H 
        : V       
   

LS : A 
       : H 
       : V    
   

Stern Tube



สวนที่ 3 ตรวจวัดการสั่นสะเทือน   
 
 

  
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. การตรวจวัดการสั่นสะเทือน ควรปฏิบัติตามขั้นตอน ดังนี้ 
1.1 ซักซอม 

ขอควรปฏิบัติ  ทําความเขาใจและนดัหมายกับทีมงานตรวจวดัฯ ในเรือ่งตําแหนงจุดวัด ทิศทาง และสัญญาณ 
ตาง ๆ กอนทําการตรวจวัดจริง  
ขอเสนอแนะ  ควรนําหวัตรวจวัดฯ ไปทดสอบการวางบนตําแหนงเครื่องจักร/อุปกรณ ที่จะทําการตรวจวัด 
เพื่อเปนการทดสอบเบื้องตนวาสามารถวางหัวตรวจวัดไดแนบสนิทกบัตัวเครื่องจักร/อุปกรณ หรือไม
อยางไร  
ขอควรระวัง  - 

1.2 การติดตั้งหวัตรวจวดั 
ขอควรปฏิบัต ิ1.พื้นผิวที่ติดตัง้หัวตรวจวัดตอง เปนผิวที่แหงและสะอาด ปราศจากฝุนหรือของเหลว 

  2.พื้นผิวตองเรียบเสมอหนาสัมผัสของหัวตรวจวดั 
 3. หัวตรวจวดัติดที่ Casing ในแนวแกนตองตั้งตรงและขนานกับแกนเพลา สําหรับแนวนอน
และแนวตั้ง ตองติดใหตั้งฉากกับแนวแกน 
ขอเสนอแนะ - 
ขอควรระวัง  1. อุณหภูมิของพื้นผิวสัมผัสจะตองไมสูงเกินกวาประสทิธิภาพของหวัตรวจวัด 
 2. อยาใชเครื่องตรวจวดัการสั่นสะเทือนในสถานที่ที่มีอุณหภูมิสูงเกินกวา 45 ˚ C 

 



1.3 ทําการตรวจวดั 
ขอควรปฏิบัติ  ขณะทําการตรวจวดัการสั่นสะเทือนจะตองไมเปลี่ยนแปลงความเร็วหรือน้ําหนัก ของ
เครื่องจักรกล/อุปกรณนั้น ๆ เนื่องจากความเร็วและน้ําหนกัเปนปจจัยทีท่ําใหคาการสัน่สะเทือนเปลีย่นแปลง 
ขอเสนอแนะ  กอนการตรวจวัดฯ ตองใหเครื่องจักร/อุปกรณ เดินทํางานในสภาวะปกติ เชน การเดนิเครื่อง
ตองใหรอบการทํางานคงที่ เครื่องเดินเรียบ จึงจะทําการตรวจวดั 
ขอควรระวัง – 
 
 
 
 
 
 
 
 

2. การวิเคราะหคาการสั่นสะเทอืนเบื้องตน พอสรุปแนวทางการวิเคราะหไดดังนี ้
2.1 ตรวจสอบความถูกตองของคาการสั่นสะเทอืนที่ทําการตรวจวัดไดในขณะนั้น เชนการ 

ติดตั้งหวัตรวจวัดตองอยูบน Casing ในตําแหนงใกลเคียงกับแบริ่งมากที่สุด และการวางหวัตรวจวดัตอง
กระทําอยางนิม่นวลหามกระแทกหวัอยางเด็ดขาด 

2.2 หากมีขอสงสัยถึงคาการสั่นสะเทือนที่วดัได เชน มคีาการสั่นสะเทือนที่สูงมากเกิดทีค่วามถี่ 
ต่ําใหตรวจสอบการวางหวัตรวจวดัวาแนบสนิทกับผิวเครื่องจักร/อุปกรณ และมกีารกระแทกหวัอยางรุนแรง
ขณะที่ทําการติดตั้งหรือไมอยางไร หรือมคีาการสั่นสะเทือนที่ต่ําผิดปกติ ใหตรวจสอบจุดเชื่อมตอระหวาง
สายนําสัญญาณกับหัวตรวจวัดวาแนนหรือไม  แลวใหทาํการตรวจวัดซ้ําหนางานทนัที 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



สวนที่ 4 วิเคราะหคาการสั่นสะเทือนและสรุปผล 
  

ขั้นตอนการวเิคราะหคาการสั่นสะเทือนและสรุปผล พอสรุปได ดังนี ้
1. ตรวจสอบคาการสั่นสะเทือนที่วัดไดวามีคาสูงเกินมาตรฐานหรือไมอยางไร หากมีคาการ 

ส่ันสะเทือนรวมอยูที่ไมเกิน 40 % ของเกณฑมาตรฐาน ใหแจงผลการตรวจวดัและวเิคราะหคาการ
ส่ันสะเทือนกบัหนวยผูใช 

2. หากคาการสั่นสะเทือนสูงเกนิเกณฑมาตรฐาน ใหทาํการตรวจสอบวาคาการสั่นสะเทอืนสูงสุด 
เกิดขึ้นในตําแหนงใด  ที่ความถี่เทาใด เพื่อเปนการวิเคราะหถึงสาเหคุของการสั่นสะเทอืน 

3. เมื่อวิเคราะหถึงสาเหตุของการสั่นสะเทือนไดแลว ใหแจงผูที่เกี่ยวของพรอมกับคําเสนอแนะ  
เพื่อแกไขการสั่นสะเทือนใหลดลง 

4. ผลของคาการสสั่นสะเทือนที่ตรวจสอบ หากไมสูงเกินเกณฑมาตรฐาน แตมีคาสูงถึง 60 % ของ 
เกณฑมาตรฐาน ตองจัดกลุมเครื่องจักร/อุปกรณเหลานั้นในขั้นเฝาระวงั (ขั้นเฝาระวัง หมายถึง การศกึษาและ
ติดตามแนวโนมการเปลี่ยนแปลงคาการสั่นสะเทือน) ซ่ึงขึ้นอยูกับวาคาการสั่นสะเทอืนสูงเกิน  60 % เทาไร 
เชน หากคาการสั่นสะเทือนสูงที่ 70 % ของเกณฑมาตรฐาน ใหทําการแจงเตือนหนวยผูใชวาจะตองทําการ
ตรวจสอบทุก 150 ช่ัวโมงใชการ เพื่อเปนการศึกษาและตดิตามแนวโนมการเปลี่ยนแปลงตอไป    
 
 
 
 
 



ผนวก ก. 

กรณีศึกษา การตรวจวัดการสัน่สะเทือนเรือเหล็กในทะเล 

 เมื่อประมาณเดอืน ก.พ. ป  2547  กผป.อจปร. มีใบสั่งงานใหแผนกมาตรฐานและวิเคราะห กคภ.อจปร.อร. 
ทําการตรวจสอบการสั่นสะเทือนโครงสรางตัวเรือบริเวณหอบังคับการบนิ ร.ล.จักรีนฤเบศร ผมไดมีโอกาส 
รวมกับทีมงานในการตรวจสอบครั้งนั้น ซ่ึงในครั้งแรกที่ไดรับงานนีม้า ผมยังมองไมออกวาจะเริม่งานจาก
สวนไหนกอน แตงสิ่งที่นึกไววาควรจะทาํเปนอยางแรกคงตองหาแปลนเรือ ร.ล.จักรีนฤเบศร มาศึกษาเพื่อ
กําหนดแนวทางในการตรวจสอบการสั่นสะเทือนที่เกดิขึ้น และอกีเรือ่งหนึ่งที่ขาดไมได คือ การสอบถามถึง
สาเหตุ หรือตนเหตุของงานที่ไดรับคําสั่ง และตรวจสอบองคประกอบตาง ๆ  
 ผมกับทมีงานเริ่มจากการศกึษาและกาํหนดแนวทางในการสํารวจและตรวจสอบการสั่นสะเทือนจาก 
ขอมูลเดิมของ ร.ล.จักรีนฤเบศร ซ่ึงแนวทางในการสํารวจฯ แบงออกเปน ๒ สวน คือ ในสวนของกลจักรทาง
แผนกมาตรฐานฯไดเคยตรวจวัดและเก็บขอมูลของระบบตาง ๆ อาทิเชน เครื่องไฟฟา เครื่องจักรตางๆ 
มอเตอร-พัดน้าํ รวมทั้งอุปกรณประกอบ ตอนที่เรือเดินทางมาถึงใหม ๆ ทําใหขอมูลในสวนของกลจักรมี
มากเพียงพอตอการวิเคราะห และสวนที่ ๒ คือ โครงสรางตัวเรือ ซ่ึงในสวนของขอมูลในดานนีย้ังไมเคยทาํ
การตรวจสอบมากอน ทาํใหทีมงานตองมาระดมสมองเพื่อกําหนดแนวทางในการสํารวจและตรวจสอบ
โครงสรางตัวเรือ โดยเริ่มจากโจทยของการสั่นสะเทือนที่เกิดขึ้นซึ่งไดความวา มีนายทหารผูใหญทานหนึ่ง
ตอนไปเยีย่มชมเรือที่ทาเทียบเรือจุกเสม็ด ไดสังเกตเห็นแกวน้ําที่ตัง้อยูบนหอบังคับการบินมีพล้ิวน้ําที่ส่ัน
ไหว จึงเปนประเด็นที่วาเกิดการสั่นสะเทือนบริเวณหอบังคับการบิน จากขอมูลที่ไดทําใหทราบวาการสั่นสะเทือน
ที่เกิดขึ้นนั้น เกิดในชวงที่เรือจอดเทียบทา ประเด็นตอมาก็สอบหาขอมูลของเครื่องจักรและอุปกรณที่เดินใชงาน
อยูในขณะเรือจอดเทียบทาวามีเครื่องจักรใดบาง หลังจากการศึกษาและเกบ็รวมขอมูลของ ร.ล.จักรีนฤเบศร ได
พอสมควร จึงไดกําหนดจดุที่จะทาํการตรวจวดัและทิศทางการตรวจวดั  โดยเริ่มตนจากการตรวจสอบ
โครงสรางตวัเรือบริเวณหอบงัคับการบิน ทั้งผนังและพืน้วาเกิดการสั่นสะเทือนที่ความถี่ใด และมีความรุนแรง
มากนอยเพียงใด (การตรวจสอบที่กลาวมาจะทําใหทราบถึงแหลงที่มาของการสั่นสะเทอืน) ผลจากการตรวจสอบ
พบวา คาการสั่นสะเทือนทีเ่กิดขึ้นมีความรุนแรงไมมากพอที่จะสงผลใหอุปกรณที่ติดตั้งในหอบังคับการบิน
เสียหายได และคาการสั่นสะเทือนเกิดขึ้นทีค่วามถี่ 900 CPM. จากนั้นก็ทําการตรวจวัดการสั่นสะเทือนโดย
เร่ิมตนจากหอบังคับการบิน ทิศทางในการตรวจสอบ คือ ตรวจสอบในลักษณะบนลงลางเรื่อยไปจนถึงชั้น
ลางสุด (ทองเรือ) ปรากฏวาความถี่ที่เกิดขึ้นตามชั้นตาง ๆ ของตัวเรือทั้งผนังและพื้น มีคาความถี่ที่ 900 
CPM. จากการตรวจสอบเครื่องจักรและอุปกรณทีเ่ดนิใชงานขณะเรือจอด พบวาเครื่องไฟฟามีรอบการ
ทํางานที่ 900 RPM.  จึงไดทําการตรวจสอบโครงสรางบริเวณโดยรอบเครื่องไฟฟา พบวามีความถี่ที่ 900 
CPM.   ซ่ึงสรุปไดวาคาการสั่นสะเทือนที่เกิดในหอบังคบัการบินเกดิจากการสงผานการสัน่สะเทือนจากเครื่อง
ไฟฟากราบขวาที่ติดตั้งในหองเครื่องจักรทาย เปนสาเหตหุลักของการสั่นสะเทอืนทีเ่กิดขึน้ทั้งหมด หากจะไมให



เกิดการสั่นสะเทือนที่หอบังคับการบินในขณะเรือจอด ควรหลีกเลีย่งการเดนิเครือ่งไฟฟากราบขวาในหอง
เครื่องจักรทาย และเปลี่ยนไปเดินเครื่องไฟฟากราบซายแทน 
 จากกรณีศึกษาดังกลาว พอจะสรุปประเด็นและหวัขอที่สําคัญออกเปนสวน ๆ  ซ่ึงเปนการรวบรวม
จากประสบการณการทํางานของผูเขียนซึ่งไมมีบอกในตาํราการตรวจวดัการสั่นสะเทอืน และผูปฏิบัติงาน
ในดานการตรวจวัดการสั่นสะเทือนควรจะตองระลึกอยูเสมอ  ดังนี้ 

สวนที่ 1 เตรียมความพรอม 
สวนที่ 2 กาํหนดจุดวัด 
สวนที่ 3 ตรวจวัดและวิเคราะหคาการสั่นสะเทือน 

สวนที่ 4 สรุปผล  
 

 สรุปการตรวจวัดการสั่นสะเทือนโครงสรางตัวเรือ 

 
สวนที่ 1 เตรียมความพรอม 
1 สํารวจและตรวจสอบ ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 1.1 เครื่องจักรหรืออุปกรณ 1. สวนประกอบของเครื่องจักร/อุปกรณที่ทําการ

ตรวจวดั 
2.การเชื่อมตอเพื่อสงผานกําลังเปนแบบใด 
3. การติดตั้งอยูบนฐานแทนแบบใด 
4. บริเวณใกลเคียง/รอบ ๆ ของเครื่องจักร/อุปกรณ
ที่ทําการสํารวจ 

 1.2  โครงสรางตัวเรือ 1. สอบหาสาเหต/ุตนเหต ุ
      1.1  ปจจัยหลัก 

- สถานะภาพเรอื  
-  การซอมทํา  น้ําหนกัเพิ่มหรือลด   
- การเปลี่ยนแปลงโครงสราง 

  1.2  ปจจัยรอง 
- ชวงเวลา 
- สถานที่ 
- ภูมิอากาศ 

2. แปลนเรือ 
     2.1  ตําแหนง/บริเวณที่เกดิการสั่นฯ 
     2.2  ทิศทาง/แนวทางการสงผาน 



     2.3  สวนประกอบรอบ ๆบริเวณที่เกิดการ
ส่ันสะเทือน 
3.  แหลงกําเนดิพลังงาน 
  3.1   เครื่องจักรกล 
 - เครื่องจักรใหญ 
 - เครื่องไฟฟา 
  3.2   มอเตอรตาง ๆ 
   3.3   อุปกรณอ่ืน ๆ ที่สามารถทําใหเกิด 
         การสั่นสะเทือน 

2 เครื่องมือและอุปกรณตรวจวัดการสั่นสะเทือน ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 2.1 เครื่องตรวจวดัการสั่นสะเทือน 1.ชารทแบตเตอรร่ี 

2. ทดสอบการทํางานของเครื่องฯ 
 2.2 หัวตรวจวัด - เลือกหัวตรวจวัดใหถูกกับประเภทของงาน 
 2.3  สายนําสัญญาณ 1.ตรวจสอบการชํารุดของสาย 

2.จัดใหมีสายสํารองอยางนอย 1 เสนเสมอ 
3 ขอมูล ส่ิงที่ตองปฏิบัติ 
 3.1 ฐานขอมูลในโปรแกรม 1. ตรวจสอบฐานขอมูลเดิมในโปรแกรม 

2. หากไมมใีหทาํการกําหนดจดุวัด ฯ ตามขอ 2 ใน
สวนที่ 2 

4 บุคลากร ส่ิงที่ตองปฏิบัติ 
 4.1 ความรู 1. ตองมีความรูพื้นฐานเกี่ยวกับการสั่นสะเทือน

พอสมควร  
2 .ตองรูจริงเกีย่วกับการใชเครื่องมือตรวจวัด 

 4.2 รางกาย 1. พักผอนใหเพยีงพอ 
2.  อุปกรณปองกนัอันตรายสวนบุคคล 

สวนที่ 2 กําหนดจุดวัด 
1 ความตองการในการตรวจสอบ ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 1.1 ดานกลจกัร 1.ผลจากการสํารวจ ตามขอ 1.1 สวนที่ 1 

2.รายละเอียดจาก Name Plate 
3. สเก็ตภาพหรือถายภาพเครือ่งจักร   

 1.2  ดานตัวเรือ ผลจากการสํารวจ ตามขอ 1.2 สวนที่ 1 



2 สรางขอมูล ส่ิงที่ตองปฏิบัติ 
 1.1 ดานกลจกัรหรือตัวเรือ - ขึ้นอยูกับโปรแกรมที่ใช 
 1.2 กําหนดคาพารามิเตอร - รายละเอยีดตาม ผนวก ก 

สวนที่ 3 ตรวจวัดและวิเคราะหผลการสั่นสะเทือน 
1 ตรวจวดัฯ ดานกลจักรและตัวเรือ ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 1.1 ซักซอม -ทําความเขาใจและนดัหมายกับทีมงานตรวจวดัฯ 

เร่ืองตําแหนง ทิศทาง สัญญาณตางๆ  
 1.2  การติดตั้งหวัตรวจวดั 1. พื้นผิวแหงและสะอาด 

2.. ผิวเรียบเสมอหนาสัมผัสของหัวตรวจวดั 
3.. อุณหภูมิของพื้นผิวสัมผัสตองไมสูงกวา
ประสิทธิภาพของหัวตรวจวดั 

 1.3 ทําการตรวจวดั ไมเปลี่ยนแปลงน้ําหนกัหรือความเร็ว 
2 วิเคราะหคาการสั่นสะเทือน ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 ๒.๑ ความรุนแรง วิเคราะหคาการสั่นสะเทือนไดจากเกณฑมาตรฐาน  
 ๒.๒ ตําแหนงทีเ่กิดการสั่นสะเทือน วิเคราะหจากการกําหนดจุดวดั 
 ๒.๓ ความถี่การสั่นสะเทือน วิเคราะหจากรอบการทํางานของเครื่องจักรนั้นๆ 

สวนที่ 4  สรุปผล 
1 สรุปผลการตรวจวัดและวิเคราะห ขอคิดเห็น/เสนอแนะ 
 1.1 คาการสั่นสะเทือน 1.วิเคราะหวาสูงเกินเกณฑหรือไม 

2.หากมีคาสูงเกินเกณฑตองบอกไดวาเกดิจาก
สาเหตุใด 
3.หากคาไมสูงเกินเกณฑ แตมีมากกวา  60 % ของ
เกณฑมาตรฐาน ควรมีการศกึษาและติดตาม
แนวโนมการเปลี่ยนแปลงตอไป 

 1.2 สาเหตุการสั่นสะเทือน -วิเคราะหไดจากบทวิเคราะหตามทฤษฏีการ
ส่ันสะเทือน 

 1.3 ขอเสนอแนะ -เสนอแนะขอแกไข ตามบทวิเคราะหคาการ
ส่ันสะเทือน 

 



ผนวก ข 
 

กรณีศึกษา การตรวจวัดการสั่นสะเทือนเรือไมในแมน้ํา 
 
เทคนิคการวัดการสั่นสะเทือน 

1. ถามีระยะเวลาการตรวจวัดการสั่นสะเทือนท่ีจํากัด  ตรวจวัดไมทันเวลา และวัดไมครบตาม
มาตรฐานจะแกปญหาอยางไร?         

เนื่องจากการตรวจวัดของเรือสํานักพระราชวังมักมีขอจํากัดในเรื่องความไมตอเนื่องของระยะเวลา
ที่ทําการวัด เพราะเสนทางการทดสอบของเรือในแมน้ําเจาพระยา ณ บริเวณจังหวัดปทุมธานี ซ่ึงมีระยะ
เสนทางตรงของการเดินเรือไมมาก ประกอบกับมีเรือสัญจรไปมามาก สงผลใหไมสามารถทําการทดสอบได
ตามมาตรฐาน มอร. 200-0002-1148   

แนวทางการแกปญหาเพื่อใหการตรวจวัด เปนไปตามมาตรฐานที่กําหนด 
1.1  พิจารณาถึงลําดับกอนหลังของตําแหนงการวัดเปนสําคัญในขั้นตอนการสํารวจเรือเพื่อเก็บ

ขอมูลของชุดขับเคลื่อนเรือ  มาสรางฐานขอมูลตําแหนงการวัดในเครื่องตรวจวัดการสั่นใหสอดคลองกับ
ความสะดวกในการวัดจริง  

1.2 ทําการทดลองใชหัวตรวจวัดกดตามตําแหนงที่จะวัด  โดยตรวจสอบดูวาหัวตรวจวัดสามารถ
เขาถึงไดหรือไม   และสามารถกดใหหัวตรวจวัดแนบสนิทกับผิวไดหรือไม  ทั้งนี้ใหคํานึงถึงขณะวัดจริง  
อุปกรณนั้นจะมีทั้งการสั่นและมีความรอนสูง    

1.3  ทําการซักซอมการใชภาษากายในการสื่อสารกันขณะที่ทําการวัด  หรือทําความเขาใจกับ
เจาหนาที่ที่จะทําการใชหัวตรวจวัดกดที่ตําแหนงตางๆ กอนการตรวจวัด  เนื่องจากขณะทําการตรวจวัดการ
ส่ันสะเทือน  จะมีเสียงดังจากเครื่องยนตจนไมสามารถที่จะสื่อสารดวยภาษาพูดได  ดังนั้นการเตรียมตัวและ
การซักซอมอยางนี้จะสามารถวัดไดรวดเร็วมากขึ้น ไมเสียเวลากับตําแหนงการวัดที่ยอนไป-มา  
 1.4 ทําเครื่องหมายดวยสีที่มองเห็นชัดเจนที่ตําแหนงตรวจวัด เพื่อความสะดวกในการตรวจวัด อีก
ทั้งปองกันการบันทึกขอมูลการสั่นสะเทือนที่ผิดตําแหนงการวัด      

  1.5 ถาในกรณีมีเวลาการวดัการสั่นสะเทอืนไมเพยีงพอจริงๆ ใหตั้งคาเฉลี่ยของการเก็บคาการ
ส่ันสะเทือน ใหนอยลงหรือใหเลือกเก็บครั้งเดียว โดยผูทําการจับหวัตรวจวดัตองมั่นใจวาใหหัวตรวจวัดกด
ที่ตําแหนงแนนตลอดชวงเวลาการวัด 
 

2. เทคนิคการวิเคราะหขอมูล        
  การตรวจวัดการสั่นสะเทือนของเรือสํานักพระราชวังที่มโีครงสรางเปนไมซ่ึงมีความ
แข็งแกร็งนอยกวาโครงสรางเรือเหล็กนั้น  คาความถี่ที่วัดได จะประกอบดวยหลายๆความถี่ ปะปนเขามา 
บางครั้งจะมีความยากลําบากในขั้นการวิเคราะหขอมูลที่จะชี้ชัดลงไปวาสาเหตุทีแ่ทจริงคืออะไร   ดังนั้นตอง



ตรวจวดัดวยความระมัดระวงัเพื่อใหแนใจวาการตรวจวดัไดแสดงคาการสั่นสะเทือนที่เกิดขึ้นจริง  ณ 
อุปกรณ นั้นๆ  หากคาการสัน่สะเทือนทีว่ดัไดแสดงคาสูง (เกินเกณฑกาํหนดที่ตั้งไว)  ตองทําการวดัซ้ําที่เดิม
โดยตรวจสอบหนาสัมผัสของหัวตรวจวัดวาแนนตลอดชวงเวลาการวัด จึงทําการบันทกึคา สําหรับเทคนิคที่
จะชวยใหวิเคราะหงายขึน้ จงึขอแนะนําไวดังนี ้

2.1 รวบรวมขอมูลของโครงสรางของเรือ และเครื่องยนต ชุดขับเคลื่อน กอนการวิเคราะห ซ่ึง
จําเปนตองทราบขอมูลสําคัญดังนี้         
  2.1.1 องคประกอบโครงสรางของเรือ และเครื่องยนต ชุดขับเคลื่อน ประกอบดวยอะไรบาง 
เชน กําลังเครื่องยนต รอบการทํางานสูงสุด การวางตัวของลูกสูบ กําลังชุดเกียร  จํานวนฟนเกียร แบริ่ง
รองรับเพลา จํานวนใบจักร เปนตน 

 2.1.2  ชุดฐานรองรับเครื่องยนตเปนแบบแข็งแกร็งหรือยืดหยุน 
 2.1.3 ตรวจสอบการทํางานและรอบการหมุนของชิ้นสวนที่หมุนที่สําคัญๆ ถาบริเวณขางเคียงที่วัด

มีเครื่องยนตอ่ืน ก็ตองทราบรอบการทํางานเครื่องยนตนั้นดวย 
  2.1.4 สอบถามประวัติ ผลการตรวจวัดครั้งกอนๆของเครื่องยนตนั้น  (ถามี)  

2.2 ขั้นการวิเคราะหหาสาเหตุการสั่น 
 2.2.1 พิจารณาคาการสั่นสะเทือนโดยรวม( over all ) มีคาสูงเกินเกณฑมาตรฐานหรือไม 

 
 2.2.2  ตรวจสอบหาคาการสั่นสะเทือนที่ความถี่เปนหนึ่งเทาของชิ้นสวนที่หมุน  เชนถาวัดที่

เครื่องยนต ก็ตรวจสอบ 1 เทาของความถี่ที่รอบเครื่องยนตขณะนั้นวามีคาการสั่นเทาไหร ถาหากวัดที่แบริ่ง 
ก็ตองตรวจสอบความถี่ของเพลาที่หมุนบนแบริ่ง 

 



 2.2.3  ตรวจสอบคาการสั่นสูงสุดที่  1 เทาของความถี่ เปรียบเทียบระหวางทิศทางการวัด เชน วัด
คาการสั่นในแนวรัศมีมีคาสูงกวาการสั่นในแนวแกนเพลา  เปนตน 

 

 
 
 2.2.4 ตรวจสอบหาคาการสั่นสะเทือนในลําดับตอมาวา เกิดที่ 2 เทา , 3 เทา หรือ 4 เทา หรือไม เพื่อ

ยืนยันการสั่นที่ความถี่นั้นจริงๆ  
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ผนวก ค. 
การกําหนดจุดวัด 

 
การกําหนดจดุวัด หมายถึงการเตรียมการกอนการสรางขอมูล (จุดตรวจวดั) โดยผูปฏิบตัิตองทราบถึง  

โครงสรางของเครื่องจักรฯ สวนประกอบตาง ๆ การทํางานของเครื่องจักรฯ รวมทั้งตัวอักษร คํายอ รหัส และ
คําศัพทเฉพาะเหลานั้นใหดเีสียกอน เพื่อนํามาเปนแนวทางในการกําหนดจุดวัดใหตรงกับสวนประกอบที่
สําคัญของเครื่องจักร/อุปกรณ อันไดแก สวนขับเคลื่อน (Driven Unit) มีตนกําเนิดจากเครื่องจักร/อุปกรณ
ประเภทใด เชน มอเตอรไฟฟา (Electric Motor), เครื่องยนต (Engine) และการสงผานกําลังโดย การตอเชื่อม
วัตถุสองชิ้นเขาดวยกัน (Coupling), การสงกําลังดวยสายพาน, การสงผานชุดเกยีร (Gear Box) ฯลฯ รวมทั้ง
สวนประกอบที่ทําใหเกิดงาน เชน พัดน้ํา (Pump), เครื่องอัด (Compressors), ใบพัด (Fan) เปนตน เพื่อนํามา
ประกอบการพิจารณาในการกําหนด ประเภทเครื่องจักร (Machine Name Code), ตําแหนง (Position),  สวน
แยกหรือแบบ (Part Type Name), จุดวัด (Point ID) และ แนวตรวจวัด (Directions) 
การกําหนดจดุวัด 
 วัตถุประสงคเพื่อใหผูทําการตรวจวดั และผูทําการวิเคราะหคาการสั่นสะเทือน รวมทั้งผูรับรายงาน
เขาใจถึงองคประกอบและรายละเอยีดที่มีความสําคัญของเครื่องจักรกลรวมทัง้ อุปกรณประกอบไปในทิศทาง
เดียวกัน 

  ขั้นที่ 1 สํารวจเครื่องจักร หรืออุปกรณที่ตองการตรวจวดั ทําการสเก็ตภาพ และบันทึกขอมลู
เบื้องตนใน แบบบันทึกขอมูลเบื้องตน (Machinery Data Sheet ทาย ผนวก ค.) 
  ขั้นที่ 2  นําขอมูลที่ไดมาสรางจุดวัดในโปรแกรม รายละเอียดการกาํหนดจุดวัดของเครื่องจักรและ
อุปกรณ  มีดังนี้ 

1. มอเตอร (Motor)   แบงไดเปน 2 ลักษณะ 1.แบบนอน 2. แบบตั้ง  
 
 
 
 
 

   

1.แบบนอน (Horizontal Pump Direct

Coupling

Pump : A,R 

CM : A, H, V 

BR1 : A, H, V 

MOTOR 

LM : A, H,V 

PUMP 

BR2 : A, H, V



2 
 

 
 
 อุปกรณแนวนอน สวนประกอบหลักสามารถแบงไดเปน 2 สวน คือ มอเตอร (Motor) และ พดัน้ํา 
(Pump) ซ่ึงถูกเชื่อมตอดวย Coupling ในสวนของมอเตอรกําหนดตําแหนงจดุวดัได 2 ตําแหนง (Position) 
ดังนี้  
 1.ดาน LM : Loose End of Motor  คือ ดานที่ไมสงผานกําลังหรือดานที่ไมตอเชื่อมกบัสิ่งใด อยูใน 
สวนของมอเตอร (ชางบางคนเรียกดานทายมอเตอร)  
 2. ดาน CM : Coupling End of  Motor  คือ ดานที่สงกําลังขบัหรือตอเชื่อมกับ Coupling ซ่ึงอยูใน
สวนของมอเตอร 
 สําหรับสวนของพัดน้ําสามารถกําหนดตําแหนงจดุตรวจวดัได ๒ ตําแหนง (Position) เชนกัน คือ  

1.ตัวพัดน้ํา (Pump) คือ สวนที่รับกําลังขับจากมอเตอร 
2.แบริ่ง (Bearing) คือ สวนที่รองรับเพลาขับพัดน้ํา (ขึ้นอยูกับประเภทของพัดน้ํา ซ่ึงพัดน้ําบางประเภท 

เปนเพลาเสนเดียวกับเพลามอเตอรขับ) 
  คือ ตําแหนงที่ถูกกําหนดไว ใหเปนตําแหนงที่ตรวจวดัภายนอกเครือ่งจักรใกลเคยีงกับแบริ่ง  

มากที่สุด (Casing Vibration) สามารถทําการตรวจวัดไดสามแนว (Direction) คือ 1. แนวแกน (A:Axial)  
2. แนวนอน (H:Horizontal)    3. แนวตัง้ (V:Vertical)  ในกรณีที่ไมสามารถทําการตรวจวดัแนวนอนและ
แนวตั้งได  ใหทําการตรวจวดัที่แนวรัศมี (R:Radial) แทน 
 
            
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2.แบบตั้ง   (Vertical Pump Direct Drive)

LM  A

PUMP 

Mot

LM  HL

LM  HT 

CM  HL 

CM  HT 

PP  A 

PP  R 
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 อุปกรณแนวตัง้ การกําหนดตําแหนงจุดวัดสามารถกําหนดไดเชนเดยีวกบัอุปกรณในแนวนอน ยกเวน
แตการกําหนดแนวการตรวจวัด (Direction) ที่เปนลักษณะเฉพาะของมอเตอรแนวตัง้ กลาวคือ จะไมมีการ
กําหนดจุดวัดในแนวนอน (H) และแนวตัง้ (V) เนื่องจากแนวนอนและแนวตั้งทีก่ลาวมา หากอุปกรณที่ติดตั้ง
ไมไดอยูแนวกลางลําเรือจะทําใหเจาหนาทีผู่ปฏิบัติงานเกดิความสับสนในตําแหนงจุดวัดไดในภายหลัง ตาม
ภาพแสดงใหเห็นถึงตําแหนงจุดวดัโดยมีรายละเอียดดังนี้ 

- ตําแหนง LM  จุดวดั HT : Horizontal - Ship Transverse หมายถึง จุดวดัตําแหนงดานที่ไม 
ตอเชื่อมหรือทายมอเตอรอยูในทิศทางขวางลําเรือ สวนจุดวัด HL : Horizontal - Ship Longitudinal หมายถึง  
จุดวดัตําแหนงดานที่ไมตอเชือ่มหรือทายมอเตอรอยูในทศิทางตามแนวยาวของลําเรือ โดยไมจํากัดวาจะเปน
กราบซายหรือกราบขวา ขึ้นอยูกับการตดิตัง้ของมอเตอรหรืออุปกรณนัน้ ๆ จุดตรวจวัดจะตองอยูในตําแหนง
ที่สามารถทําการติดตั้งหัวตรวจวัดไดโดย สะดวกและถกูตองตามมาตรฐาน 
  - ตําแหนง CM จุดวดั HT : Horizontal -  Ship Transverse หมายถึง ตําแหนงจุดวัดดานสงกําลังหรือ
ดานที่ตอเชื่อมระหวางมอเตอรกับพัดน้ํา ทศิทางขวางลําเรือ สวนตําแหนง CM จุดวัด HL : Horizontal - Ship 
Longitudinal หมายถึง  ตําแหนงจดุวดัดานสงกําลังหรือดานที่ตอเชื่อมระหวางมอเตอรกับพัดน้ํา ทิศทางตาม
แนวยาวของลําเรือ  สวนของพัดน้ําการกาํหนดตําแหนงและจุดวัดกระทําเหมือนกบัการกําหนดในสวนของ
มอเตอรทุกประการ 
หมายเหต ุ สําหรับจุดวัด HT & HL ที่ไมสามารถติดตั้งหัวตรวจวัดไดตามมาตรฐาน ใหทําการตรวจวดัใน
แนวรัศมี (R : Radial) แทน  
 
 
2. เคร่ืองไฟฟา (Generator Set)   แบงไดเปน 2 สวน คือ   1) เครื่องขับเครื่องกําเนิดไฟฟา  2) เครื่องกําเนิดไฟฟา 
 2.1 เครื่องขับเครื่องกําเนิดไฟฟา สวนมากจะเปนเครื่องยนตประเภทลกูสูบ (Reciprocating Engine) 
และใชเครื่องยนตดีเซลเปนตวัขับเครื่องกําเนิดไฟฟา การตรวจวดัการสั่นสะเทือนจะทําการตรวจในสวนที่
เปนโครงสรางหลักที่มีความแข็งแรงและไมเคลื่อนไหว แตมีการสงผานการสั่นสะเทือนระหวางอุปกรณ
ประกอบของเครื่องยนต เชน ฝาสูบ, เสื้อสูบ เปนตน การกําหนดจุดวดัฯ ที่สําคัญมีรายละเอียดดังนี้ 
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 2.1.1 ตําแหนง ลูกสูบ (Piston Head : PH) จุดวดั A (Axial), และ R (Radial) สําหรับทิศทางและ
การกําหนดหมายเลขของสูบตาง ๆ ใหยดึตามคูมือหรือคําแนะนําของเครื่องนั้น ๆ เปนแนวทางในการ
กําหนดจุดวัด  
 2.1.2 ตําแหนง เมนแบริ่ง (Main Bearing : MB) จุดวัด A, H, V  (สามารถทําการตรวจวดัได
เฉพาะตําแหนงที่หนึ่งและสุดทายของเมนแบริ่ง ตามคูมอืหรือคําแนะนําเครื่อง) ตําแหนงทีเ่หลือตรวจวดัได
เฉพาะจดุ H และ V  
 2.2 เครื่องขับเครื่องกําเนิดไฟฟา (Generator) ลักษณะเหมือนกับมอเตอรทุกประการแตมีขนาดใหญ
กวา สามารถกาํหนดตําแหนงจุดวดัได 2 ตาํแหนง คือ ตาํแหนง CG (Coupling End of Generator) และ LG 
(Loose End of Generator) จุดวัดกําหนดได 3 แนว คือ แนวแกน (A : Axial), แนวนอน (H : Horizontal) และ
แนวตั้ง (Vertical)  
 

 เครื่องไฟฟา (Diesel Generator 

LG: A 
      : H 
      : V 

Generat

PH 4: A, R  PH 1: A, R 

Dies

Generat

MB 5 : A 
          : H  
          : V 

 MB 1:  A, H, V  CG: A, H, V 
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3. ระบบขับเคลื่อน (Pri-Mover System) การกําหนดจุดวัดระบบขับเคลื่อนมีลักษณะคลายคลึงกับเครื่อง
ไฟฟา เพยีงปรบัแตงและเพิ่มเติมในบางสวน เชน ปรับแตงตําแหนง เครื่องกําเนิดไฟฟา GE (Generator) เปน 
ชุดเกยีร GB (Gear Box) และเพิ่มเติมตําแหนงแบริ่งรองรับเพลาใบจักร BR (Bearing of Shaft) การกําหนด
ตําแหนงจุดวัดที่สําคัญของระบบฯ ประกอบดวย ๑) เครื่องยนตขับ (Diesel Engine)  ๒) ชุดเกยีร (Gear Box)  
๓) แบริ่งรองรับเพลา (Bearing of Shaft) 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 3.1 เครื่องยนตขับ (Diesel Engine) ตําแหนงจุดวดักําหนดเชนเดียวกับเครื่องไฟฟา 
 3.2 ชุดเกียร (Gear Box) การกําหนดตําแหนงจดุวดัสามารถแบงออกเปนสวนที่สําคัญไดดังนี้ คือ 
 3.2.1 ตําแหนงดานสงผานกําลังหรือดานทีต่อเชื่อมกับเครื่องยนต CG : Coupling End of Gear   
 3.2.2 ตําแหนงดานทีไ่มสงผานกําลังหรือดานที่ไมตอเชื่อมกับสิ่งใด (ทายเกยีร) LG : Loose End of  
Gear 
 3.2.3 ตําแหนงดานสงผานกําลังหรือดานทีต่อเชื่อมกับเพลาใบจักร CS : Coupling End of Shaft 
 3.2.4 ตําแหนงดานที่ไมสงผานกําลังหรือดานที่ไมตอเชื่อมกับสิ่งใด (ปลายเพลา) LS : Loose End of  
Shaft 
 3.3 แบริ่งรองรับเพลา (Bearing of Shaft) การกําหนดตําแหนงขึ้นอยูกับจํานวนแบริ่งที่รองรับเพลา เชน มี 
แบริ่งรองรับเพลาจํานวน 2 ตวั สามารถกําหนดตําแหนงไดคอื BR1 : Bearing of Shaft 1 และ BR2 : Bearing of Shaft 2   

CS : A 
       : H 
       : V    
   

BR1 : A 
        : H 
        : V       
   

BR2 : A 
        : H 
        : V       
   

BR3 : A 
        : H 
        : V       
   

LS : A 
       : H 
       : V    
   

 ระบบขับเคลื่อน (Pri-Mover System)

CG : A 
       : H 
       : V    
   

Gea
r
Gear 

LG : A 
       : H 
       : V    
    Stern Tube 
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 สําหรับจุดวดัในชุดเกยีรและแบริ่ง สามารถกําหนดได 3 แนว คือ แนวแกน (A : Axial), แนวนอน 
(H : Horizontal) และแนวตัง้ ( V : Vertical)  
   ตัวอยางการกําหนดจุดวัด  
    
 XXX  Department   
  
     XXX   XXX#1 Add   Set   (SET Attributes) 
 
                           XXX  XXX-XX#1 Add   Machine (Machine Attributes) 
   

                      XXX    XXX-XX#1  XX   X  Add   Point (POINT Setup)   
 
 
 
 
 ID Description 
 
       722   H.T.M.S. SURIN : Landing Ship Tank 
 
 722  FMU#1 H.T.M.S. SURIN Fire Main Unit#1 
 
       722 FMU-MT#1  H.T.M.S. SURIN Motor Fire Main Unit#1   
 
                     722   FMU-MT#1 LM   A        H.T.M.S.SURIN  Fire Main Unit – Motor  #1 Loose End of Motor: Axial 

 
 
 
 

 
         

1. ช่ือหนวยงาน/ช่ือเรือ      2. ช่ือเครื่องจักร (Machine Name)  
3.ประเภท/แบบ ของอุปกรณ (Part Type Name)  4. ลําดับหมายเลข (Number) 

 5.ตําแหนง (Position)     6. ทิศทาง/แนว (Direction)   

6

5 

4 

3 

2
6

5 

4

3

2

1

6

5

4

3

2 

1 

1 

2 

3

1 
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 แนวการตรวจวัด (Direction)

H 

A

V 

HT 

R

HL 
หัวเรือ 

HL 

HT

สําหรับอุปกรณที่ติดตั้งในแนวตั้ง 

A 
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แบบบันทึกขอมูลเครื่องจักร ( Machinery Data Sheet) 
ประเภทเครื่องจักร/อุปกรณ  
รายละเอียด            

ภาพสเก็ตเครือ่งจักร/อุปกรณ 
                         
                         
                         
                         
                         
                         
                         
                         
                         
ชุดขับ/ชุดตนกําเนิด :        Electric Motor           Engine               Turbine            Other…………… 

Manufacturer: RPM. Frame: 
Model: HP./kW. Type: 
Serial Number: Volt: Hz.: PH: 
Loose End Bearing: Coupling End Bearing: 
  

ชุดสงผานกําลัง :        No Gearbox          Speed Increaser         Speed Reducer          Coupling ………..…. 

Manufacturer: Ratio: Size: 
Rated RPM input: Rated output RPM: 
Pinion input Gear Teeth: Idler Output Gear Teeth: 
Idler Input Gear Teeth: Bull Gear Teeth: 
Serial Number:  

ชุดรับแรงขับ         Pump            Fan          Compressor            Other…………. 

Manufacturer: RPM: Capacity: 
Model: HP/kW: Type: 
Serial Number: Order(MO/PO) Number: 
Stages: Impeller Vanes: 
Loose End Bearing: Coupling End Bearing: 



ผนวก ง. 
 
 

กําหนดคาพารามิเตอร 
Point Setup 

       Full Scale  ………… mm/sec 
In put  mV/EU :            100              500     (หัวตรวจวัด Accelerometer) 

  Detection  :        Peak              Peak to Peak               RMS                      
        Low Frequency Cutoff ……… CPM. 
   Save Data :         FFT            Time               FFT and Time 
   Auto Capture :         Off            On Alarm            Always 
   Frequency Type :        Fixed Span            Order Track  
         Speed ………… Rpm. 
   Line Resolution :         800        1600          3200          6400  
        Start  Frequency …………  
        End Frequency …………. kCPM 
       Storage Depth   ………… 
  Window :       Uniform        Hanning         Flattop 
        Averages …….. 
         Speed Ratio……….. 
         Overall Alarm   

Overall 
Darger High …….. 
Alert High ……… 
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