


 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

(5Es) พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

ประกอบการสอนของครู 

การงาน

ช้ันมัธยมศึกษาปที่ 

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

 

(5Es) พ้ืนฐานการสร

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

(5Es) พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือเลมน้ี เปนเลมที่ 

คาน การส

  

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

เสาะหาความรู (5

อยางยิ่งวาชุดการเรียนชุดนี้จะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

ยิ่งขึ้น   

 

 

 
 

 ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

ประกอบการสอนของครู 

การงานอาชีพและเทคโนโลยี สาระที่ 

ธยมศึกษาปที่ 2 

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหนึ่งในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

 ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือเลมนี้ เปนเลมที่ 

คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน  

 ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ 

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

เสาะหาความรู (5Es) 

อยางยิ่งวาชุดการเรียนชุดน้ีจะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

 

   

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

ประกอบการสอนของครู ซึ่งมีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

อาชีพและเทคโนโลยี สาระที่ 

 โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

างหุนยนตบังคับมือ 

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือเลมน้ี เปนเลมที่ 

งกําลังและเฟองทดเบื้องตน  

ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ 

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

Es) พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

อยางย่ิงวาชุดการเรียนชุดน้ีจะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

  

 

 คํา

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

มีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

อาชีพและเทคโนโลยี สาระที่ 2 การออกแบบและเทคโนโลยี รายวิชาหุนยนต 

โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

างหุนยนตบังคับมือ 1 ชุด มีทั้งหมดจํานวน 

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือเลมน้ี เปนเลมที่ 

งกําลังและเฟองทดเบื้องตน   

ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ 

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

อยางยิ่งวาชุดการเรียนชุดนี้จะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

   

คํานํา 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

มีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

การออกแบบและเทคโนโลยี รายวิชาหุนยนต 

โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

ชุด มีทั้งหมดจํานวน 

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือเลมน้ี เปนเลมที่ 1

ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ 

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จนสําเร็จเรียบรอยดวยดี และหวังเปน

อยางย่ิงวาชุดการเรียนชุดน้ีจะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

  

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

มีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

การออกแบบและเทคโนโลยี รายวิชาหุนยนต 

โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

ชุด มีทั้งหมดจํานวน 4  เลม แบงเปน 

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

1 หนวยการเรียนรู 

ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ 

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

จนสําเร็จเรียบรอยดวยดี และหวังเปน

อยางยิ่งวาชุดการเรียนชุดนี้จะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

 วิรัตน   ปุยกระโทก

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

มีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

การออกแบบและเทคโนโลยี รายวิชาหุนยนต (ง 

โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

เลม แบงเปน  4  หนวยการ

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

หนวยการเรียนรู : กลไกศาสตร  

ผูจัดทําตองขอขอบพระคุณผูเช่ียวชาญทุกทานที่ไดใหคําแนะนําตาง ๆ ที่สําคัญ

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

จนสําเร็จเรียบรอยดวยดี และหวังเปน

อยางย่ิงวาชุดการเรียนชุดน้ีจะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ

วิรัตน   ปุยกระโทก 

ก 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ จัดทําขึ้นสําหรับใชประกอบการเรียนของนักเรียนและ

มีวัตถุประสงคเพ่ือเพ่ิมผลสัมฤทธ์ิทางการเรียน กลุมสาระการเรียนรู

ง 22201) 

โดยยึดผูเรียนเปนสําคัญและใชสําหรับเปนแนวทางในการพัฒนาทักษะของ

นักเรียน ซึ่งเปนสวนหน่ึงในการปฏิรูปการเรียนรูตามแนวพระราชบัญญัติการศึกษาแหงชาติ  

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

หนวยการ

เรียนรู ซึ่งชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู 

กลไกศาสตร  

ที่สําคัญและให

ขวัญกําลังใจในการพัฒนาชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติรวมกับกระบวนการสืบ

จนสําเร็จเรียบรอยดวยดี และหวังเปน

อยางย่ิงวาชุดการเรียนชุดน้ีจะเปนประโยชนสําหรับนักเรียน ครูผูสอนตลอดจนผูสนใจที่จะสราง

และพัฒนานวัตกรรมเพ่ือใชแกไขปญหาและพัฒนาทักษะการจัดการเรียนรูใหมีประสิทธิภาพ



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

คํานํา…………………………………………………………………………………………………………………

สารบัญ………………………………………………………………………………………………………………

คําช้ีแจง…………………………………………………………………………………………………………….

สาระสําคัญ

หนวยการเรียนรู 

ใบความรูที่ 

  กิจกรรมที ่

  กิจกรรมที ่

ใบความรูที่ 

  กิจกรรมที ่

  กิจกรรมที ่

ใบความรูที่ 

  กิจกรรมที ่

  กิจกรรมที ่

ใบความรูที่ 

 กิจกรรมที ่

  กิจกรรมที ่

แบบทดสอบหลังเรียน

บรรณานุกรม 

ประวัติโดยยอผูจัดทํา
      

  

…………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………….

สาระสําคัญ……………………………………………………………………………………………………….

หนวยการเรียนรู : กลไกศาสตร  คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน

ใบความรูที่ 1 เรื่อง  กลไกศาสตร กลไกตอโยง

กิจกรรมที ่1…………………………………………………………………………………………

กิจกรรมที ่2…………………………………………………………………………………………

ใบความรูที่ 2 เรื่อง กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและแบบคานโยกคู

กิจกรรมที ่3………………………………………………………………………………………… 

กิจกรรมที ่4…………………………………………………………………………………………

ใบความรูที่ 3 เรื่อง กลไกตอโยงแบบลิงคขนาน และกลไกสไลด

กิจกรรมที ่5…………………………………………………………………………………………

กิจกรรมที ่6…………………………………………………………………………………………

ใบความรูที่ 4 เรื่อง การสงกําลังโดยใชสายพาน หรือพูเล

กิจกรรมที ่7…………………………………………………………………………………………

กิจกรรมที ่8…………………………………………………………………………………………

บบทดสอบหลังเรียน……………………………………………………………………………………….

บรรณานุกรม ………………………………………………………………………………………………….. 

ประวัติโดยยอผูจัดทํา…………………………………………………………………………………………

   

…………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………….

……………………………………………………………………………………………………….

กลไกศาสตร  คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน

เรื่อง  กลไกศาสตร กลไกตอโยง

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและแบบคานโยกคู

………………………………………………………………………………………… 

…………………………………………………………………………………………

ไกตอโยงแบบลิงคขนาน และกลไกสไลด

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง การสงกําลังโดยใชสายพาน หรือพูเล

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………….

………………………………………………………………………………………………….. 

…………………………………………………………………………………………

สารบัญ

  

…………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………….

……………………………………………………………………………………………………….

กลไกศาสตร  คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน

เรื่อง  กลไกศาสตร กลไกตอโยง และขอเหว่ียงคู

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและแบบคานโยกคู

………………………………………………………………………………………… 

…………………………………………………………………………………………

ไกตอโยงแบบลิงคขนาน และกลไกสไลด

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง การสงกําลังโดยใชสายพาน หรือพูเล

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………….

………………………………………………………………………………………………….. 

…………………………………………………………………………………………

สารบัญ 

   

…………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………….

……………………………………………………………………………………………………….

กลไกศาสตร  คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน

และขอเหว่ียงคู…………………………….

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและแบบคานโยกคู

………………………………………………………………………………………… 

…………………………………………………………………………………………

ไกตอโยงแบบลิงคขนาน และกลไกสไลด-

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง การสงกําลังโดยใชสายพาน หรือพูเล………………………………………

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

……………………………………………………………………………………….

………………………………………………………………………………………………….. 

…………………………………………………………………………………………

  

…………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………….

……………………………………………………………………………………………………….

กลไกศาสตร  คาน การสงกําลังและเฟองทดเบื้องตน 

…………………………….

…………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………

เรื่อง กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและแบบคานโยกคู..................
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           ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

(5Es) พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

กลไกศาสตร คาน 

การเรียนรู ใชวิธี

ชวยกระตุน

การคิดสรางสรรค 

ความสามารถในการแกปญหาอยางเปนระบบดวยตนเองได

การจัดกิจกรรมการเรียนรู 

           1. 

ความรู (5

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน

ศาสตรกลไกตอโยงและกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู

กําลังโดย 

ใชสายพานหรือพูเลย

          2 .  การจัดกิ

Instructional

   

  

  

  

  

  3

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

ที่เกิดขึ้นในช้ันเรียนไดอยาง

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

กลไกศาสตร คาน การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน

การเรียนรู ใชวิธีการสอนรูปแบบการสืบเสาะหาความรู (

กระตุนนักเรียนใหสามารถ

คิดสรางสรรค คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และ

วามสามารถในการแกปญหาอยางเปนระบบดวยตนเองได

กิจกรรมการเรียนรู 

1. ชุดการเรียนโดยเนนทักษะก

(5Es) พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ เลมที่ 

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน

ศาสตรกลไกตอโยงและกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู

 

ใชสายพานหรือพูเลย 

2 .  การจัด กิจกรรมกา

Instructional  Model)

  ขั้นที่ 1 กระตุนความสนใจ (

  ขั้นที่ 2 สํารวจและคนหา (

  ขั้นที่ 3 อธิบายความรู (

  ขั้นที่ 4 ขยายความเขาใจ  (

  ขั้นที่ 5 ตรวจสอบผล (

3. นักเรียนจําเปนตอง

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

ที่เกิดขึ้นในช้ันเรียนไดอยาง

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ 

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน

การสอนรูปแบบการสืบเสาะหาความรู (

ใหสามารถพัฒนาทักษะวิธีคิด ใหเปนกระบวนการ

คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และ

วามสามารถในการแกปญหาอยางเปนระบบดวยตนเองได

กิจกรรมการเรียนรู นักเรียนควรศึกษาคํา

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะก

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ เลมที่ 

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน มีเนื้อหาประกอบการจัดกิจกรรมการเรียนรู ไดแก

ศาสตรกลไกตอโยงและกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู 3) กลไกตอโยงแบบลิงคขนานและกลไกสไลด

จกรรมการ เรี ยนรู โดยใช

Model) จะประกอบไปดวยขั้นตอน 

ขั้นที่ 1 กระตุนความสนใจ (

ขั้นที่ 2 สํารวจและคนหา (

ขั้นที่ 3 อธิบายความรู (

ขั้นที่ 4 ขยายความเขาใจ  (

ขั้นที่ 5 ตรวจสอบผล (

จําเปนตองศึกษาใบความรูใหเขาใจ

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

ที่เกิดขึ้นในช้ันเรียนไดอยางถูกตอง 

 

คําชี้แจง

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ รายวิชาหุนยนต 

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน

การสอนรูปแบบการสืบเสาะหาความรู (

พัฒนาทักษะวิธีคิด ใหเปนกระบวนการ

คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และ

วามสามารถในการแกปญหาอยางเปนระบบดวยตนเองได

นักเรียนควรศึกษาคําช้ีแจงใ

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ เลมที่ 

มีเน้ือหาประกอบการจัดกิจกรรมการเรียนรู ไดแก

ศาสตรกลไกตอโยงและกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู

กลไกตอโยงแบบลิงคขนานและกลไกสไลด

ร เรี ยนรู โดยใช

จะประกอบไปดวยขั้นตอน 

ขั้นที่ 1 กระตุนความสนใจ (Engagement)

ขั้นที่ 2 สํารวจและคนหา (Exploration)

ขั้นที่ 3 อธิบายความรู (Explanation)

ขั้นที่ 4 ขยายความเขาใจ  (Elaboration)

ขั้นที่ 5 ตรวจสอบผล (Evaluation)

ศึกษาใบความรูใหเขาใจ

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

 รวมทั้งทําก ิจกร

คําชี้แจง 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

รายวิชาหุนยนต (ง 22

การสงกําลังและเฟองทดเบ้ืองตน จัดทําขึ้นเพ่ือใชประกอบการจัดกิจกรรม

การสอนรูปแบบการสืบเสาะหาความรู (5Es 

พัฒนาทักษะวิธีคิด ใหเปนกระบวนการ

คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และ

วามสามารถในการแกปญหาอยางเปนระบบดวยตนเองได ดังนั้นเพ่ือ

ช้ีแจงใหเขาใจ ดังน้ี

ระบวนการปฏิบัติ 

พ้ืนฐานการสรางหุนยนตบังคับมือ เลมที่ 1 หนวยการเรียนรู

มีเนื้อหาประกอบการจัดกิจกรรมการเรียนรู ไดแก

ศาสตรกลไกตอโยงและกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู 2) กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและ

กลไกตอโยงแบบลิงคขนานและกลไกสไลด

ร เรี ยนรู โดยใช รูปแบบการสืบ เสาะ

จะประกอบไปดวยขั้นตอน 5 ขั้นตอน ประกอบดวย 

Engagement) 

Exploration) 

Explanation) 

Elaboration) 

Evaluation) 

ศึกษาใบความรูใหเขาใจ เพ่ือใหสามารถนําความรูที่ไดไปรวมกัน

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

ก ิจกรรมและแ

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

2201) เลมที่ 

จัดทําขึ้นเพ่ือใชประกอบการจัดกิจกรรม

 Instructional

พัฒนาทักษะวิธีคิด ใหเปนกระบวนการเปนเหตุเปนผล 

คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และ

ดังนั้นเพ่ือใหเกิด

หเขาใจ ดังนี้ 

 รวมกับกระบวนการสืบเสาะหา

หนวยการเรียนรู :

มีเน้ือหาประกอบการจัดกิจกรรมการเรียนรู ไดแก

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและ

กลไกตอโยงแบบลิงคขนานและกลไกสไลด-ขอเหว่ียง

รูปแบบการสืบ เสาะ

ขั้นตอน ประกอบดวย 

เพ่ือใหสามารถนําความรูที่ไดไปรวมกัน

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรม

รมและแบบทดสอบหลังเรียนดวยความ

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู

เลมที่ 1 หนวยการเรียนรู 

จัดทําขึ้นเพ่ือใชประกอบการจัดกิจกรรม

Instructional Model) 

ปนเหตุเปนผล 

คิดวิเคราะห วิจารณ สรางทักษะสําคัญในการคนควาหาความรู และเพ่ือให

ใหเกิดประสิทธิภาพใน

รวมกับกระบวนการสืบเสาะหา

: กลไกศาสตร คาน 

มีเนื้อหาประกอบการจัดกิจกรรมการเรียนรู ไดแก 1) 

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและ

ขอเหว่ียง 4) การสง

รูปแบบการสืบ เสาะหาความรู  (

ขั้นตอน ประกอบดวย  

เพ่ือใหสามารถนําความรูที่ไดไปรวมกัน

อภิปราย แลกเปลี่ยนความรูรวมกับเพ่ือนสมาชิกและเพ่ือใหสามารถปฏิบัติกิจกรรมการเรียนรู

บบทดสอบหลังเรียนดวยความ

ค 

ชุดการเรียนโดยเนนทักษะกระบวนการปฏิบัติ รวมกับกระบวนการสืบเสาะหาความรู  

หนวยการเรียนรู 

จัดทําขึ้นเพ่ือใชประกอบการจัดกิจกรรม

 ซึ่งจะ

ปนเหตุเปนผล ไดแก

เพ่ือใหมี

ประสิทธิภาพใน

รวมกับกระบวนการสืบเสาะหา

กลไกศาสตร คาน 

 กลไก

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกและ

การสง

หาความรู  ( 5Es  

เพ่ือใหสามารถนําความรูที่ไดไปรวมกัน

การเรียนรู

บบทดสอบหลังเรียนดวยความ



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

         4

เพ่ือน ๆ และใหความชวยเหลือเพ่ือนสมาชิกคนอ่ืน ๆ 

ใหมีความ

           5

เรียนรู 

           6

เชน จากหนังสือ ตํารา และ

4. นักเรียนควรใหความรวมมือในการปฏิบัติกิจกรรม

ๆ และใหความชวยเหลือเพ่ือนสมาชิกคนอ่ืน ๆ 

ใหมีความรูและทักษะความ

5. นักเรียนควรสอบถามครูผูสอน

6. นักเรียนควรศึกษาคนควาความรูเพ่ิมเติมจาก

จากหนังสือ ตํารา และ

. นักเรียนควรใหความรวมมือในการปฏิบัติกิจกรรม

ๆ และใหความชวยเหลือเพ่ือนสมาชิกคนอ่ืน ๆ 

รูและทักษะความสามารถในการปฏิบัติกิจกรรมรวมกับกลุม

. นักเรียนควรสอบถามครูผูสอน

. นักเรียนควรศึกษาคนควาความรูเพ่ิมเติมจาก

จากหนังสือ ตํารา และอินเทอรเน็ต

 

 

. นักเรียนควรใหความรวมมือในการปฏิบัติกิจกรรม

ๆ และใหความชวยเหลือเพ่ือนสมาชิกคนอ่ืน ๆ 

สามารถในการปฏิบัติกิจกรรมรวมกับกลุม

. นักเรียนควรสอบถามครูผูสอน เมื่อมีปญหาหรืออุปสรรคในการปฏิบัติกิจกรรมการ

. นักเรียนควรศึกษาคนควาความรูเพ่ิมเติมจาก

อินเทอรเน็ต ซึ่งเปนแหลงเรียนรูที่สําคัญหรือจากแหลงเรียนรูอ่ืน ๆ

คําชี้แจง

. นักเรียนควรใหความรวมมือในการปฏิบัติกิจกรรมที่เกิดขึ้นภายในหองเรียน

ๆ และใหความชวยเหลือเพ่ือนสมาชิกคนอ่ืน ๆ ภายในกลุมเพ่ือใหสามารถพัฒนาตนเอง

สามารถในการปฏิบัติกิจกรรมรวมกับกลุม

เมื่อมีปญหาหรืออุปสรรคในการปฏิบัติกิจกรรมการ

. นักเรียนควรศึกษาคนควาความรูเพ่ิมเติมจากที่กําหนดไ

ซึ่งเปนแหลงเรียนรูที่สําคัญหรือจากแหลงเรียนรูอ่ืน ๆ

คําชี้แจง (ตอ) 

ที่เกิดขึ้นภายในหองเรียน

ภายในกลุมเพ่ือใหสามารถพัฒนาตนเอง

สามารถในการปฏิบัติกิจกรรมรวมกับกลุม 

เมื่อมีปญหาหรืออุปสรรคในการปฏิบัติกิจกรรมการ

ที่กําหนดไวในกิจกรรมการเรียนรู 

ซึ่งเปนแหลงเรียนรูที่สําคัญหรือจากแหลงเรียนรูอ่ืน ๆ

ที่เกิดขึ้นภายในหองเรียนรวมกับ

ภายในกลุมเพ่ือใหสามารถพัฒนาตนเอง

เมื่อมีปญหาหรืออุปสรรคในการปฏิบัติกิจกรรมการ

วในกิจกรรมการเรียนรู 

ซึ่งเปนแหลงเรียนรูที่สําคัญหรือจากแหลงเรียนรูอ่ืน ๆ

ง 

รวมกับ

ภายในกลุมเพ่ือใหสามารถพัฒนาตนเอง

เมื่อมีปญหาหรืออุปสรรคในการปฏิบัติกิจกรรมการ

วในกิจกรรมการเรียนรู 

ซึ่งเปนแหลงเรียนรูที่สําคัญหรือจากแหลงเรียนรูอ่ืน ๆ 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

ความเรง บางทีเรียกวา 

งายที่สุดและถู

  กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (

  กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (

  กลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน (

  กลไกสไลด 

  นอกจากนี้ยังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

สงกําลังจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่ง

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเก่ียวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

ความเรง บางทีเรียกวา 

งายที่สุดและถูกใชอยางแพรหลาย 

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (

กลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน (

กลไกสไลด - ขอเหว่ียง (

นอกจากนี้ยังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหน่ึง ซึ่งมีการ

สงกําลังจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหน่ึง

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

ความเรง บางทีเรียกวา Kinematics 

กใชอยางแพรหลาย ซึ่งจะ

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (

กลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน (

ขอเหว่ียง (Slider crank : 

นอกจากน้ียังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

สงกําลังจากจุดหน่ึงไปยังอีกจุดหนึ่ง 

 

สาระสําคัญ

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

Kinematics โดยมีกลไกพ้ืนฐานที่เรียกวา 4

ซึ่งจะมี 4 กานตอที่เช่ือมตอกันโดยขอตอ ไดแก 

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank

กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker :

กลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน (Parallelogram linkage : 

Slider crank : 

นอกจากนี้ยังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

 

สาระสําคัญ 

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

โดยมีกลไกพ้ืนฐานที่เรียกวา 4

มี 4 กานตอที่เช่ือมตอกันโดยขอตอ ไดแก 

Crank-rocker : 

rocker :ดับเบิลรอคเคอะ) 

Parallelogram linkage : 

Slider crank : สไลเดอร   แครงค) 

นอกจากน้ียังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

โดยมีกลไกพ้ืนฐานที่เรียกวา 4 Bar Linkage 

มี 4 กานตอที่เช่ือมตอกันโดยขอตอ ไดแก 

 แครงครอคเคอะ)

ดับเบิลรอคเคอะ)  

Parallelogram linkage : พาราแรลโล

สไลเดอร   แครงค)  

นอกจากนี้ยังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

Bar Linkage เปนกลไกที่

มี 4 กานตอที่เช่ือมตอกันโดยขอตอ ไดแก  

แครงครอคเคอะ)  

พาราแรลโลแกรมลิงคกิจ) 

นอกจากน้ียังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ

จ 

กลไกศาสตร เปนศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ 

สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

เปนกลไกที่

แกรมลิงคกิจ)  

นอกจากน้ียังมีการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล ซึ่งถือเปนกลไกอยางหนึ่ง ซึ่งมีการ
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        ใบความรูที่ 1 

  กลไกศาสตร  (Mechanisms)  

กลไกตอโยง และกลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคู  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  กลไกศาสตร เปนศาสตรท่ีศึกษาเกี่ยวกับการทํางาน

ของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ สั่น กระดก ลอย จม ดึง ดัน 

งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว 

ความเรง บางทีเรียกวา Kinematics วิชากลไกศาสตรนี้ใกล

สาบสูญไปแลวจากประเทศไทย เพราะจะหาชางไทยที่สนใจ

เรียนแตโดยดียากมาก ทั้งที่กลไกศาสตรเปนศาสตรพื้นฐาน

ท่ีสุดท่ีชางทุกสาขาทุกคนตองเรียน 

  การเปนชางที่ไมไดเรียนกลไกศาสตร เปรียบเสมือน 

การขับเรือรบ โดยไมเคยพายเรือเล็กมากอน แลวเราจะรูได 

อยางไรวา เวลาบังคับเรือใหเลี้ยวไดนั้นกอใหเกิดแรงตานวง

เลี้ยวอยางไร     

              สาระการเรียนรู้             จุดประสงค์การเรียนรู้ 

1. ความหมายของกลไกศาสตร 

2. รูปแบบการทํางานของกลไกตอโยง  

   (Linkage) และกลไกตอโยงแบบ 

   ขอเหว่ียงคู (Double-Crank) 

1. นักเรียนสามารถวิเคราะหรูปแบบการทํางาน 
    ของอุปกรณหรือสิ่งของที่มีลักษณะของกลไก 
    ตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkage) ไดถูกตอง (K) 
2. นักเรียนสามารถออกแบบสิ่งของหรือสิ่ง 
   ประดิษฐที่มกีารทํางานของกลไกตอโยงแบบ  
   ขอเหว่ียงคู (Double-Crank) ไดถูกตอง (P) 
3. นักเรียนสนใจใฝเรียนรูและมุงมั่นในการ 
   ทํางาน (A) 
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    กลไกศาสตร  (Mechanisms : เมคคะนิสซึม) 
 

  กลไกศาสตร คือ ศาสตรที่ศึกษาเกี่ยวกับการทํางานของกลไก การหมุน เคลื่อน ขยับ สั่น 

กระดก ลอย จม ดึง ดัน งัด ล็อก คลาย ของแขนกลไก โดยไมสนใจเรื่องแรง ความเร็ว หรือความเรง 

บางทีเรียกวา Kinematics (คิเนเมติกส) วิชากลไกศาสตรน้ีใกลสาบสูญไปแลวจากประเทศไทย 

เพราะจะหาชางไทยที่สนใจเรียนแตโดยดียากมาก ทั้งที่กลไกศาสตรเปนศาสตรพ้ืนฐานที่สุดที่ ชางทุก

สาขาทุกคนตองเรียน (สภาวิศวกร,2560: ออนไลน) ดังคํากลาวที่วา “การเปนชางที่ไมไดเรียนกลไก

ศาสตร เปรียบเสมือนการขับเรือรบ โดยไมเคยพายเรือเล็กมากอน แลวเราจะรูไดอยางไรวาเวลา

บังคับเรือใหเลี้ยวไดนั้นกอใหเกิดแรงตานวงเลี้ยวอยางไร     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 1-1 เครือ่งปอกเปลือกมันฝรั่งเปนเครื่องจักรที่แสดงการเคลื่อนที่ 

ของอุปกรณตาง ๆ จากตนทางไปยังปลายทาง 

ที่มา : (pinterest., 2560: ออนไลน) 
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    แขนกลหรือลิงคกิจ (Linkages)  

 แขนหรือลิงคกจิ (Linkage) ในที่นี้ขอใหเรียกวา “กลไกตอโยง” ไปกอนเพราะหากแปลวา 

"แขนกล" อาจทําใหสับสนวาลิงคกิจ (Linkage) น้ัน ๆ ตองเคลื่อนไหวได ทั้งที่ในวิชากลไกศาสตร      

มีลิงคกิจ (Linkage) ที่ไมเคลือ่นไหวดวย 

 

    แขนกลหรือลิงคกิจ (Linkages)  

  กลไกตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkages) คือ โครงสรางที่มีช้ินสวน 1 คู หรือมากกวา 1 คู จับให

ตอกันกับโครงสรางอ่ืน เพ่ือสงแรงหรือสงตอการเคลื่อนไหวในเครื่องจักรใด ๆ ก็แลวแตในโลกน้ีตองมี

กลไกตอโยงอยางนอย 1 กลไกที่ตรึงอยูที่ตําแหนงคงที่เมื่อเทียบกับโลกหรือกลไกตอโยงน้ันอาจจะมี

การเคลื่อนที่ไปพรอมกับเครื่องจักรนั้นแตเมื่อเทียบกับเครื่องจักรน้ันกลไกตอโยงตองตรึงอยูกับที่การ

จัดองคประกอบใหช้ินสวนใด ๆ ตอกับช้ินสวนอ่ืนดวยการหมุนหรือสไลดเทาน้ันจึงเรียกวาช้ินสวนน้ัน

เปนกลไกตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkages) (สภาวิศวกร,2560: ออนไลน) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 1-2   กลไกกานตอโยงของจอเรดารแบบพีพีไอ 

ที่มา : (สารานุกรมไทยสําหรบัเยาวชน เลมที่ 36  หุนยนต, 2560: ออนไลน) 
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       Pair (แพร) คืออะไร  
 

  Pair (แพร) คือ ขอตอระหวางโครงสราง หรือ Rigid bodies (รีกิท บอรด้ี) ที่ทําใหมัน

เช่ือมตอกันและขยับได แบงเปน 3 กลุม คือ  

1. Lower Pair (โลเวอร แพร) 

2. Higher Pair (ไฮเออร แพร) 

3. Wrapping Pair (แรพปง แพร) 

  โดย Franz Reuleaux ( ฟรานซ รอยลซู ) บิดาแหงวิชากลไกศาสตร จัดกลุมขอตอระหวาง 

Rigid bodies เปน 3 กลุม 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 1-3  Franz Reuleaux ( ฟรานซ รอยลูซ ) บิดาแหงวิชากลไกศาสตร 

ที่มา : (Eugene S. Ferguson, 2560 : ออนไลน)                  
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 1. Lower Pair Linkages (โลเวอร แพร ลิงคกิจ) คือ กลไกตอโยงที่มีการหมุนหรือสไลด

เทานั้น เชน บานพับประตู (Hinges : ฮินจ), ตลับลูกปน (Rotary bearing : โรตารี่ แบริ่ง), รองเลื่อน 

(Slideways : สไลดเวย) , ขอตอยูนิเวอรแซล (Universal coupling : ยูนิเวอเซิล คัพพลิง)  

 

 

                

 

 

 

 

 

 

 

 

               บานพบัประตู     ตลับลูกปน    รองเลื่อน 

 

รูปที่ 1-4  ตัวอยาง Linkages แบบ Lover Pair Linkages 

ที่มา :  (สงวนวงษ1994, 2560 : ออนไลน) 

  Lower Pair Linkages  ออกแบบงาย สึกหรอตํ่า ทนทาน โดยสวนมากนักออกแบบหาก 

มีสิทธ์ิในการเลอืกเลือกไดแลวเขาจะเลือกออกแบบกลไกใหเปน Lower Pair Linkages 

  2. Higher Pair Linkages (ไฮเออร แพร ลิงคกิจ) คอื กลไกตอโยงที่การสงตอกําลังหรือ 

การเคลื่อนที่ตามจุดเลื้อย (Point lines : พอยทไลน) หรือเสนโคง (Curve : เคิรฟว) เชน ลูกเบ้ียว 

(Cams : แคม), เฟอง (Gears : เกียร)  

 การออกแบบ Higher Pair Linkages นั้นซบัซอนกวาสึกหรอมากกวา เสียงดังกวาและสั่น

กวาแตก็จะไดกลไกที่ทํางานซับซอนขึ้นสําหรับงานที่ซับซอน  
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รูปที่ 1-5 ตัวอยาง linkages แบบ Higher Pair Linkages 

ที่มา : (เทคนิคคาร, 2560 : ออนไลน) 

 3. Wrapping Pair Linkages (แรพปง แพร ลิงคกจิ) คือ กลไกตอโยงที่มีการสงตอ

กําลัง หรือการเคลื่อนที่ผานสายพานหรือโซ (สภาวิศวกร,2560: ออนไลน) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 1-6  ตัวอยาง Linkages แบบ Wrapping Pairs Linkages 

ที่มา : (Mesin Hayabusa, 2560 : ออนไลน) 
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    กลไกตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkage)  

 กลไกตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkage) เปนหัวขอยอยเรื่องหน่ึงในสาขาดานวิศวกรรมเครื่องกล   

กลไกตอโยงพ้ืนฐานเราเรียกกันวา 4 Bar Linkage (โฟรบารลิงคกิจ) ตามความหมายของช่ือเรียกก็คือ 

กลไกที่ประกอบไปดวยช้ินสวน 4 ช้ิน บางคนอาจจะเรียกช้ินสวนเหลานี้วา “บาร” หรือ “ลิงค” โดย    

ช้ินสวนเหลาน้ีจะตองตอเขาดวยกันดวยขอตอหรือหมุด โดยจะตอกันเปนรูปวงปด  

 

    กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคูหรือดับเบิลแครงค (Double-crank) 

  กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคูหรือดับเบิลแครงค (Double-crank) ช้ินสวนที่สั้นที่สุด (s) จะถูก

ยึดติดอยูกับที่ดวยหมุดที่ปลายทั้งสองดาน ช้ินสวน q และช้ินสวน l จะหมุนไปรอบ ๆ จุดหมุนพรอม

กันดวยการเช่ือมโยงของช้ินสวน p ขอสังเกตสําหรับกลไกรูปแบบน้ีจะอยูที่ระยะความยาวของช้ินสวน 

s บวกกับความยาวของช้ินสวน l จะตองมากกวาหรือไมเทากับความยาวของช้ินสวน p บวกกับ q  

 

     

     

 

 

 

 

 

 

    

 

รูปที่ 1-7  กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคู  (Double-crank) 

 

โดยกําหนดให 

S คือ ความยาวของช้ินสวนที่สั้นที่สุด สวน I  คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวที่สุด 

p และ q  คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวมากกวา s และนอยกวา I 

 

ความยาว  s+ I  มากกวา 

หรือไมเทากับ p+ q p 

I 

s 

q 

ติดอยูกับที่ 

หมุนไดรอบทัง้สองชิน้ 
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         สื่อเสริมเพิ่มความรู 

  

 

  กลไกศาสตร  (Mechanisms) 

  https://qrgo.page.link/yQrnJ  

 

 

 

     กลไกตอโยง (Linkage) 

     http://qrgo.page.link/hfQGA 

 

 

 

 

กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคู (Double-Crank) 

  http://qrgo.page.link/gmePA 

 

 

 

     ตัวอยางการทํางานของกลไกตอโยง 

     แบบขอเหวี่ยงคู (Double-Crank) 

     https://qrgo.page.link/JnfkU 
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         กิจกรรมที่ 1 : กลไกตอโยง 
 
 

จุดประสงค    นักเรียนสามารถวิเคราะหรูปแบบการทํางานของอุปกรณหรือสิ่งของที่มีลักษณะ 

          ของกลไกตอโยงหรือลิงคกิจ (Linkage) ไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนวิเคราะหสิ่งของเครื่องใชที่กําหนดใหน้ันมีลักษณะการทํางานของ 

         กลไกตอโยง (Linkage) หรือไมโดยใหนักเรียนทําเครื่องหมาย ลงใน  ที่กําหนด 

ขอที่ รายการ 
เปน 

กลไกตอโยง 

ไมเปน 

กลไกตอโยง 
เหตุผล 

1 

 

 
 

  

 

2 

 

  

 

3 

 

  

 

4 

 

  

 

5 

 

  

 

 

ใบที่ 1/2 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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ขอที่ รายการ 
เปน 

กลไกตอโยง 

ไมเปน 

กลไกตอโยง 
เหตุผล 

6 

 

  

 

7 

 

  

 

8 

 

  

 

9 

 

  

 

10 

 

  

 

 

ใบที่ 2/2 
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         กิจกรรมที่ 2 : กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคู 
 
 

จุดประสงค    นักเรียนสามารถออกแบบสิ่งของหรือสิ่งประดิษฐที่มีการทาํงานของกลไกตอโยง 

   แบบขอเหว่ียงคู (Double-Crank) ไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนคนควาขอมูลเพ่ือออกแบบสิ่งประดิษฐที่มีลักษณะการทํางานของกลไก 

  ตอโยงแบบขอเหว่ียงคู (Double-Crank) โดยใหวาดภาพสิ่งประดิษฐที่ออกแบบไว 

  ลงในพื้นที่ที่กําหนดไวดานลาง พรอมทั้งอธิบายการทํางานของสิ่งประดิษฐดังกลาว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(คําอธิบายภาพ)  

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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        ใบความรูที่ 2 

  กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคานโยก 

     และกลไกตอโยงแบบคานโยกคู 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคานโยก (Crank-rocker :

แครงครอคเคอะ) เปนกลไกที่มีลักษณะตัวขับจะทําการหมุน

ไดรอบในขณะท่ีตัวตามจะทําการเคลื่อนท่ีกลับไปกลับมา 

นิยมนํามาใชสําหรับสรางระบบการเคลื่อนท่ีโดยการเดินของ

หุนยนต 

  กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker :

ดับเบิลรอคเคอะ) นิยมนํามาใชกับระบบบังคับเลี้ยวของ

รถยนต  โดยกลไกดังกลาวจะทําไดเพียงการขยับไปดานซาย

และขวา 

 
               สาระการเรียนรู้             จุดประสงค์การเรียนรู้ 

1. รูปแบบการทํางานของกลไกตอโยงแบบ 

   ขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) และ 

   การใชงาน 

2. รูปแบบการทํางานของกลไกตอโยงแบบ 

   คานโยกคู (Double-rocker) และการ 

   ใชงาน 

1. นักเรียนสามารถอธิบายการทํางานของกลไก 
   ตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker)  
   และกลไกตอโยงแบบคานโยกคู  (Double- 
   rocker) ไดถูกตอง (K) 
2. นักเรียนสามารถออกแบบอุปกรณหรือสิง่ 
   ประดิษฐที่มกีารทํางานของกลไกตอโยงแบบ 
   ขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) หรือกลไก 
   ตอโยงแบบ คานโยกคู (Double-rocker)  
   ไดถูกตอง (P) 
3. นักเรียนสนใจใฝเรียนรูและมุงมั่นในการ 
   ทํางาน (A) 
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    กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคานโยก (Crank-rocker) 

 กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยกหรือแครงครอคเคอะ (Crank-rocker) ถือเปนกลไกแบบ 

ที่สองของกลไกตอโยงพ้ืนฐานหรือโฟบารลิงกิจ (4 Bar Linkage) กลไกเช่ือมโยงลักษณะน้ีช้ินสวนที่

สั้นที่สุดจะหมนุไปรอบ หมุดยึด โดยมีช้ินสวน q  ถูกยึดติดอยูกับที่การหมุนของช้ินสวน S จะไปดึง

และดันช้ินสวน p ผานทางช้ินสวน I เปนผลทําใหช้ินสวน p เคลื่อนไหวในลักษณะของการกวาด

กลับไปกลับมากลไกรูปแบบนีถู้กนําไปประยุกตใชสําหรับสรางระบบการเดินของหุนยนตในรูปแบบ

ตาง ๆ มากที่สดุ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2-1 ระบบการเดินของหุนยนตที่ออกแบบโดยการใช 

กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) 

ที่มา : (Steven H. Collins, 2560 : ออนไลน) 
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p 
I 

q 

ติดอยูกับที่ 

หมุนไดรอบ 

เปนวงกลม 

s 

 

 

 

 

 

 

 

 

                     ความยาวของ s+I มากกวา 

                 หรือไมเทากับ p+q  
 

 

รูปที่ 2-2  กลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) 

โดยกําหนดให 

S  คือ ความยาวของช้ินสวนที่สั้นที่สุด สวน  I  คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวที่สุด 

p และ q  คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวมากกวา s และนอยกวา I 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2-3   แสดงการประกอบกลไกแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) 

         จากรูปที่ 2-3 แสดงการประกอบกลไกแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker : แครงครอค

เคอะ) การทํางานคือขอเหว่ียง A จะหมุนไปรอบ ๆ โดยมีช้ินสวน B ติดอยูที่ปลายดานหนึ่งของขอ

แกวงไปมาได 

ชิ้นสวน D 

ชิ้นสวน B 
ชิ้นสวน C 

ขอเหว่ียง A 

หมุนไปรอบ ๆ 
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เหว่ียง A ขณะที่ปลายอีกดานหน่ึงของช้ินสวน B ตอเขากับคาน C การหมุนของขอเหว่ียง A จะสงผล

ใหคาน C แกวงไปมาเปนมุมแคบซึ่งเราสามารถปรับการแกวงของช้ินสวน C ใหมากขึ้นหรือนอยลงได

ดวยการปรับระยะของจุดหมุนระหวางช้ินสวน B และ C  

         จากกลไกการทํางานแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker : แครงครอคเคอะ) เราสามารถ

นํามาสรางกลไกเลียนแบบที่ปดนํ้าฝนของรถยนต คือจะมีขอเหว่ียง A ที่หมุนไปในทิศทางใดทิศทาง

หนึ่งมีการสงแรงผานช้ินสวน B ไปยังช้ินสวนของ C ซึ่งจะแกวงไปมาพรอมกันดวยการเช่ือมกันของ

ช้ินสวน D มุมการแกวงของช้ินสวน C สามารถปรับใหกวางขึ้นหรือแคบลงไดดวยการเปลี่ยนจุดหมุน

ระหวางช้ินสวน B และ C เชนเดียวกัน  
 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2-4  รูปแสดงกลไกแบบ Crank-rocker เลียนแบบที่ปดน้ําฝนของรถยนต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

หมุนไปรอบ ๆ  
ขอเหว่ียง A  

ชิ้นสวน D  
ชิ้นสวน B  

แกวงไปมาได  แกวงไปมาได  

ชิ้นสวน C  
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    กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker) 

 กลไกตอโยงแบบแบบคานโยกคู (Double-rocker : ดับเบิลรอคเคอะ) เปนกลไกแบบที่สาม

ของกลไกตอโยงพ้ืนฐานหรือโฟบารลิงคกิจ (4 Bar Linkage) กลไกเช่ือมโยงลักษณะน้ีช้ินสวนที่สั้น

ที่สุด (S) จะอยูระหวางช้ินสวนคานโยกสองช้ิน ในที่นี้คือช้ินสวน I และช้ินสวน p โดยมีช้ินสวน q  ถูก

ยึดติดอยูกับที่  คานโยกจะไมสามารถหมุนไดรอบแตจะเคลื่อนไหวในลักษณะกวาดไปมาพรอม ๆ กัน

ขอสังเกตสําหรับกลไกรูปแบบนี้ คือ ความยาวของช้ินสวน S  บวกกับช้ินสวน I ตองมากกวาความยาว 

p บวกกับ q   

 

 

 

 

   ความยาวของ S+I มากกวา p+q 

 

 
รูปที่ 2-5 กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker) 

 

โดยกําหนดให 

S คือ ความยาวของช้ินสวนที่สั้นที่สุด สวน  I  คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวที่สุด 

p และq คือ ความยาวของช้ินสวนที่ยาวมากกวา S และนอยกวา I 

 

 

 

ติดอยูกับที่ 

เคลื่อนไหวไปมา 

เคลื่อนไหวไปมา 

I 

S 

q 

p 
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  กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker : ดับเบิลรอคเคอะ) จะมีลักษณะการทํางาน

โดยไมมีชิ้นสวนที่หมุนไดรอบ กลไกทําไดเพียงขยับไปดานซายดานขวา จากแนวคิดดังกลาวนี้จึงนําไป

ประยุกตการสรางกลไกการบังคับเลี้ยวของรถยนต  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2-6   กลไกการบังคับเลี้ยวของลอรถยนต 

 

  จากรูปที่ 2-6 ซึ่งเปนการแสดงตัวอยางของกลไกการบังคับเลี้ยวของลอรถยนต จะสังเกตวา

ลอซายและลอขวาจะเคลื่อนที่ขนานกันตลอด 

 

 

 

 

 

 

 

เลี้ยวขวา เลี้ยวซาย ตรงไปขางหนา 



 18

 

         สื่อเสริมเพิ่มความรู 

 

  

    กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคานโยก (Crank rocker) 

    https://qrgo.page.link/mzrj5  

 

 

 

     กลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double rocker) 

     https://qrgo.page.link/6FxNX 

 

 

 

     ตัวอยางการทํางานของกลไกตอโยง 

     แบบคานโยกคู (Double - rocker) 

     https://qrgo.page.link/7Hvoq 
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         กิจกรรมที่ 3 : กลไกตอโยงแบบขอเหวี่ยงคานโยก 
 
 

จุดประสงค   นักเรียนสามารถอธิบายการทํางานของกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก  
        (Crank-rocker) และกลไกตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker)  ไดถูกตอง 

คําชี้แจง      จากภาพรถตักที่กําหนด ใหนกัเรียนวิเคราะหและตอบคําถามเกี่ยวกับการทํางานของ 

        รถตักคันนี้ วาตําแหนงที่กําหนดใหในภาพมีหนาที่หรือลักษณะเฉพาะเปนอยางไรใน 

        ระบบกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker : แครงครอคเคอะ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตําแหนงช้ินสวนที่สั้นที่สุด คือ ............................................................................................................... 

ตําแหนงช้ินสวนที่ยาวที่สุด คอื............................................................................................................... 

ตําแหนงช้ินสวนที่ยาวมากกวา C และนอยกวา A คือ  ......................................................................... 

ตําแหนงที่หมนุไดรอบ คือ  .................................................................................................................... 

ตําแหนงที่เคลือ่นไหวไปมา คือ ..............................................................................................,,.............. 

A 

C

B

D

E 

F

รางเลื่อน 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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         กิจกรรมที่ 4 : กลไกตอโยงแบบคานโยกคู 
 
 

จุดประสงค    นักเรียนสามารถออกแบบอุปกรณหรือสิ่งประดิษฐที่มีการทํางานของกลไกตอโยง 

  แบบขอเหว่ียงคานโยก (Crank-rocker) หรือกลไกตอโยงแบบคานโยกคู  

  (Double-rocker) ไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนคนควาขอมูลเพ่ือออกแบบสิ่งประดิษฐที่มีลักษณะการทํางานของกลไก 

  ตอโยงแบบคานโยกคู (Double-rocker) โดยใหวาดภาพสิ่งประดิษฐที่ออกแบบไว 

  ลงในพื้นที่ที่กําหนดไวดานลาง พรอมทั้งอธิบายการทํางานของสิ่งประดิษฐดังกลาว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(คําอธิบายภาพ)  

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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        ใบความรูที่ 3 

  กลไกตอโยงแบบลิงคขนาน 

     และกลไกสไลด-ขอเหวี่ยง 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ก ล ไ ก ต อ โ ย ง แบ บ ลิ้ ง ค ข น า น  (Parallelogram 

linkage : พาราแรลโลแกรมลิงคกิจ) เปนกลไกที่มีลักษณะ

การเคลื่อนตัวของชิ้นสวนท่ีเปนจุดหมุนไปไดโดยรอบ 2 จุด

พรอมกันโดยชิ้นสวนที่ถูกยึดโยงกับชิ้นสวนท่ีเปนจุดหมุนจะ

เคลื่อนที่และวางตัวขนานกันตลอด 

 กลไกสไลด - ขอเหวี่ยง (Slider crank : สไลเดอร   

แครงค) ลักษณะจะเปนกลไกท่ีจุดหมุนหนึ่งจุดจะสามารถ

หมุนไดโดยรอบ โดยจะสงการเคลื่อนไหวไปยังแขนที่ยึดโยง

กับชิ้นสวนจากจุดหมุนจึงทําใหเกิดการเคลื่อนท่ีเขา – ออก 

หรือขึ้น - ลง 

             สาระการเรียนรู้             จุดประสงค์การเรียนรู้ 

1. รูปแบบการทํางานของกลไกสไลด - 

   ขอเหว่ียง (Slider crank) และการ 

   ใชงาน 

2. รูปแบบการทํางานของกลไกตอโยงแบบ 

   ลิงคขนาน (Parallelogram linkage)  

   และการใชงาน 

1. นักเรียนสามารถอธิบายการทํางานของกลไก 

   สไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) และการทํางาน  

   ของกลไกตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram   

   linkage)ไดถูกตอง (K) 

2. นักเรียนสามารถออกแบบสิ่งของหรือสิ่ง 

   ประดิษฐที่มกีารทํางานของกลไกตอโยงแบบ 

   ลิงคขนาน (Parallelogram linkage)  

   ไดถูกตอง (P) 

3. นักเรียนสนใจใฝเรียนรูและมุงมั่นในการทํางาน 
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    กลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน (Parallelogram linkage) 

 กลไกตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram linkage : พาราแรลโลแกรมลิงคกิจ) ลกัษณะ

การทํางานของกลไกแบบน้ีช้ินสวน S และช้ินสวน p จะสามารถหมุนไดโดยรอบ โดยมีช้ินสวน q ถูก

ยึดติดอยูกับที่ ดวยความยาวที่เทากันและการหมุนไปรอบ ๆ ของช้ินสวน S และ q เปนผลใหชิ้นสวน 

I วางตัวขนานกับช้ินสวน q  ตลอดเวลา ขอสังเกตสําหรับกลไกลักษณะน้ี คือ ความยาวของช้ินสวน S 

และ I  จะเทากันและความยาวของช้ินสวน p และ q จะตองเทากัน  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-1  อุปกรณใชงานที่ออกแบบโดยการใชกลไกตอโยง 

แบบลิ้งคขนาน (Parallelogram linkage) 

ที่มา : (Mohawk lifts, 2560 : ออนไลน) 
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จุดหมุน  ชิ้นสวน D  จุดหมุน  

ชิ้นสวน B  

ชิ้นสวน C  ชิ้นสวน A  

 

                         

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-2  กลไกตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram  linkage) 

 

 จากรูปที่ 3-3 การทํางานของกลไกแบบลิงคขนาน คือ ในขณะที่ช้ินสวน A และ C กําลังหมุน

ไปในทิศทางเดียวกันก็จะทําใหช้ินสวน B วางตัวขนานกับช้ินสวน D ตลอดเวลา อยางไรก็ตามใน

บางครั้งก็เกิดการเคลื่อนไหวที่ทําใหช้ินสวน B ไมขนานกับช้ินสวน D ดังรูปที่ 3-4 ซึ่งไมเปนไปตามที่

ตองการ  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-3  ตัวอยางการประกอบกลไกตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram linkage) 

 

 

 

ชิ้นสวน I และ q จะขนานกันตลอดเวลา 

หมุนไดรอบ 

เปนวงกลม 

I 

q 

p 
s 

ความยาวของ  s = p  และ  l = q 
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จุดหมุน  ชิ้นสวน D  จุดหมุน  

ชิ้นสวน B  

ชิ้นสวน C  ชิ้นสวน A  

จุดหมุน  

ชิ้นสวน E 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-4   การเคลื่อนไหวทีท่ําใหช้ินสวน B ไมขนานกับช้ินสวน D 

 

 จากปญหากลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน สามารถแกไขไดโดยเพ่ิมช้ินสวน E เขาไปในกลไกลิงค 

ขนาน ซึ่งจะทําใหช้ินสวน B เคลื่อนไหวขนานกับช้ินสวน D ตลอดเวลา โดยไมเกิดสถานการณที่ไม

ตองการใหเกิดขึ้น ดังรูปที่ 3-5 

 

 

 

 

 

 
 

รูปที่ 3-5   การเพ่ิมช้ินสวน E เขาไปในกลไกลิ้งคขนาน 

 

หมุนไปทิศทางตามเข็มนาฬิกา หมุนไปทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

หมุนไปทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

บางครั้งก็เกิดการเคลื่อนไหวผิดพลาด 

ชิ้นสวน B 

ชิ้นสวน D 

ชิ้นสวน B 

ชิ้นสวน D ชิ้นสวน D 

ชิ้นสวน B 

ชิ้นสวน B 

ชิ้นสวน D 



 25

จุดหมุน  เซาะรองใหสามารถ 

เลื่อนไปมาได  

ชิ้นสวน C  

ชิ้นสวน D  

ชิ้นสวน B  

จะขยับขึน้ลงพรอม ๆ กันและ 

วางตัวขนานกันตลอดเวลา 

ชิ้นสวน A  

           กลไกลิงคขนานอีกแบบหน่ึงที่ช้ินสวน D และช้ินสวน Aจะเคลื่อนที่ขึ้นลงขนานกันตลอดเวลา 

กลไกลักษณะนี้เราสามารถเห็นไดในอูซอมรถยนตที่ตองมีกลไกยกรถลอยขึ้นไปกลางอากาศเพ่ือใหชาง

เขาไปตรวจซอมรถยนตไดอยางสะดวก ดังรูปที่ 3-6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-6  กลไกยกรถลอยขึ้นไปกลางอากาศ 

 

 

    กลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) 

 กลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank : สไลเดอรแครงค) ช้ินสวน A จะหมุนไปรอบ ๆ สงการ

เคลื่อนไหวไปยังช้ินสวน B ทําใหช้ินสวน B เคลื่อนที่เขา - ออก หรือขึ้น – ลง คลาย ๆ กับวงกลมตาม

จังหวะการหมุนของช้ินสวน A  
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ตัวประคอง 

ชิ้นสวน B  

ชิ้นสวน A  

หมุนไปรอบ ๆ  

เคลื่อนทีค่ลาย ๆ วงกลม  ชิ้นสวน C  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-7  กลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-8 อุปกรณใชงานที่ออกแบบโดยการใชกลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) 

ที่มา : (Strange Goods, 2560 : ออนไลน) 

 

  กลไกสไลด-ขอเหว่ียงอีกรูปแบบหน่ึง โดยการเคลื่อนที่ของช้ินสวน D ที่จะเคลื่อนที่สไลด 

เขา-ออกเปนเสนตรงตามแนวของช้ินสวน B ดังรูปที่ 3-9 
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ตัวประคอง 

ชิ้นสวน A  

หมุนไปรอบ ๆ  เคลื่อนที่กลับไปมาเปนเสนตรง  

ชิ้นสวน B  

ชิ้นสวน C 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-9   กลไกสไลด-ขอเหว่ียงที่จะสไลดเขา-ออกเปนเสนตรง 

 

  กลไกสไลด-ขอเหว่ียง ที่มีช้ินสวน A หมุนไปรอบ ๆ การเคลื่อนไหวจะสงผานจากช้ินสวน B  

ไปยังช้ินสวน C ซึ่งเคลื่อนไหวเขา - ออกตามการหมุนของช้ินสวน A รูปแบบนี้จะเห็นไดจากการ 

เคลื่อนไหวของกระบอกสูบเครื่องยนต เปนตน  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3-10  กลไกสไลด-ขอเหว่ียงที่มีการเคลื่อนไหวแบบกระบอกสูบเครื่องยนต 

 

 

 

 

ตัวประคอง ชิ้นสวน A  

หมุนไปรอบ ๆ  

เคลื่อนทีเ่ขาออก  

ชิ้นสวน B  
ชิ้นสวน C 
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         สื่อเสริมเพิ่มความรู 

 

  

    กลไกตอโยงแบบล้ิงคขนาน (Parallelogram linkage) 

    https://qrgo.page.link/NX48b  

 

 

     ตัวอยางการทํางานของกลไกตอโยง 

    แบบล้ิงคขนาน (Parallelogram linkage) 

     https://qrgo.page.link/WBgQg 

 

 

     กลไกสไลด - ขอเหวี่ยง (Slider crank) 

     https://qrgo.page.link/CHy4e 

 

 

     ตัวอยางการทํางานของกลไกสไลด - ขอเหวี่ยง  

      (Slider crank)       

     https://qrgo.page.link/EH8mA 
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         กิจกรรมที่ 5 : กลไกสไลด-ขอเหวี่ยง 
 
 

จุดประสงค   นักเรียนสามารถอธิบายการทํางานของกลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) และ 

   การทํางานของกลไกตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram linkage) ไดถูกตอง  

คําชี้แจง       จากภาพการทํางานของกระบอกสูบเครื่องยนต ใหนักเรียนสืบคนขอมูลจากแหลง 

  ขอมูลตาง ๆ แลววิเคราะหการทํางานพรอมทั้งตอบคําถามเกี่ยวกับการทํางาน 

  ของช้ินสวนที่กําหนดให วาตําแหนงในภาพมีหนาที่หรือลักษณะเฉพาะเปนอยางไร 

   เกี่ยวกับกลไกสไลด-ขอเหว่ียง (Slider crank) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ที่มา : (Hong-Sen Yan, 2013: ออนไลน) 

 

หนาที่ของช้ินสวน A  คือ ....................................................................................................................... 

หนาที่ของช้ินสวน B  คือ ....................................................................................................................... 

หนาที่ของช้ินสวน C  คือ ....................................................................................................................... 

หนาที่ของช้ินสวน D  คือ ....................................................................................................................... 

หนาที่ของช้ินสวน E  คือ ....................................................................................................................... 

C

B

A

D E 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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         กิจกรรมที่ 6 : กลไกตอโยงแบบลิงคขนาน 
 
 

จุดประสงค    นักเรียนสามารถออกแบบสิ่งของหรือสิ่งประดิษฐที่มีการทาํงานของกลไกตอโยง  

 แบบลิงคขนาน (Parallelogram linkage) ไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนคนควาขอมูลเพ่ือออกแบบสิ่งประดิษฐที่มีลักษณะการทํางานของกลไก 

  ตอโยงแบบลิงคขนาน (Parallelogram linkage) โดยใหวาดภาพสิ่งประดิษฐที ่

  ออกแบบไวลงในพ้ืนที่ที่กําหนดไวดานลาง พรอมทั้งอธิบายการทํางานของสิ่งประดิษฐ 

  ดังกลาว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(คําอธิบายภาพ)  

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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        ใบความรูที่ 4 

  การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล อาศัยหลักการ

สงกําลังดวยความฝดของสายพานกับลอสายพาน หรือท่ี

เรียกวาแรงเสียดทาน โดยใชการสงกําลังจากจุดหนึ่งไปยัง

อีกจุดหนึ่ง 

 การทํางานของการสงกําลังโดยใชสายพาน จะอาศัย

สายพานสงกําลัง ซึ่งจะทําหนาที่ในการสงถายกําลังจากท่ี

หนึ่งผานลูกลอหรือพูเล ตั้งแตสองลูกขึ้นไป เรียกวาพูเลขับ

และพูเลตาม 

             สาระการเรียนรู้             จุดประสงค์การเรียนรู้ 

1. ความรูเบ้ืองตนเก่ียวกับการสงกําลัง 

   โดยใชสายพานหรือพูเลย 

2. หลักการทํางานของการสงกําลังโดย 

   ใชสายพาน 

1. นักเรียนสามารถอธิบายความรูเบ้ืองตน 
   เก่ียวกับระบบการสงกําลังโดยใชสายพานหรือ 
   พูเลย ไดถูกตอง (K) 
2. นักเรียนสามารถออกแบบระบบการสงกําลัง 
   โดยใชสายพานหรือพูเลยไดถูกตอง (P) 
3. นักเรียนสนใจใฝเรียนรูและมุงมั่นในการ 
   ทํางาน (A) 
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    การสงกําลังโดยใชสายพานหรอืพูเล  (Pulley) 

 การสงกําลังโดยใชสายพาน หรือพูเล (Pulley) ซึ่งถือเปนอีกหนึ่งช้ินสวนของเครื่องจักรกล, 

เครื่องยนต, ระบบกําลังขับเคลื่อน เกิดการขับเคลื่อนจากแหลงพลังงานกลหนึ่งใหเกิดพลังงานกล

เคลื่อนที่อีกทีห่นึ่งหรือสรุปงายก็คือ ใชสงกําลังจากจุดหน่ึงไปอีกจุดหน่ึงลักษณะเชนเดียวกับเฟองสง

กําลัง สายพาน เปนที่นิยมนาํมาใชงานอยางมากในโรงงานอุตสาหกรรม,เครื่องจักรกล,เครื่องยนต,

เครื่องมือการเกษตร ฯลฯ   

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4-1 การสงกําลังโดยใชสายพานในเครื่องยนต 

 ที่มา : (ออโตไดรว, 2560 : ออนไลน)  

 

            

 

 

 

 

รูปที่ 4-2   สายพานสงกําลังในเครื่องจักรและอุปกรณการเกษตร 

ที่มา : (มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาธนบุรี, 2560 : ออนไลน) 
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    หลักการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล  (Pulley) 

 การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล กลไกการสงกําลังลักษณะน้ีประกอบดวยลอที่มีรองตรง

กลางแกนหมุน และสายพานซึ่งจะทําหนาที่ในการสงถายกําลังจากที่หนึ่งไปยังอีกที่หนึ่งโดยผานลูกลอ

หรือที่เรียกวา พูเล ต้ังแต 2 ลูกขึ้นไป ลูกลอหรือพูเลที่เปนจุดกําเนิดตนกําลังเราจะเรียกวาพูเลขับ 

และลูกลอหรือพูเลที่รับแรงขับที่สงผานมาจากสายพานสงกําลัง จะเรียกวาพูเลตาม การใชสายพานใน

รองพูเลจะเงียบกวาใชโซขับ อัตราทดของสายพานสามารถกําหนดไดโดยขนาดเสนผานศูนยกลาง

ระหวางพูเลขับและพูเลตาม  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4-3  การทดกําลังโดยใชสายพานผานพูเล (Pulley) ต้ังแต 2 ลูกขึ้นไป 

ที่มา : (Harry Matthews, 2560 : ออนไลน) 

  ลอขับในระบบสายพานจะถูกตอเขากับอุปกรณตนกําลังตาง ๆ เชน มอเตอรไฟฟา ใบพัด  

กังหัน ลานสปริง หรือมือหมุน กําลังงานจากลอขับจะถูกสงผานไปยังลอตามโดยสายพานถาเสนผาน

ศูนยกลางของลอขับมีขนาดเล็กและเสนผานศูนยกลางของลอตามมีขนาดใหญ จะทําใหความเร็วของ

ลอตามตํ่ากวาลอขับ น่ันคือ ความเร็วลดลงแตจะไดแรงมากขึ้น พูดกันงาย ๆ คือ “เล็กขับใหญ  

ความเร็วลดลงไดแรงมากขึ้น” แตถาขนาดเทากันความเร็วที่ไดก็จะใกลเคียงกันและถาขนาดของลอ

ขับมีขนาดใหญกวาลอตามจะทําใหความเร็วของลอตามสูงขึ้นมากกวาลอขับ  

 

 

 



 34

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4-4  การสงกําลังโดยใชสายพานผานพูเล แบบเล็กขับใหญ ความเร็วลดลงไดแรงมากขึ้น 

ที่มา : (Heather Compton, 2560 : ออนไลน) 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4-5  การสงกําลังโดยใชสายพานผานพูเล แบบใหญขบัเล็กความเร็วเพ่ิมขึ้นไดกําลังนอยลง 

ที่มา : (Heather Compton, 2560 : ออนไลน) 

 

  นอกจากน้ีหากทําการไขวสายพาน จะทําใหทิศทางการหมุนระหวางลอขับและลอตามหมุน

สวนทางกัน เราสามารถดัดแปลงไขวสายพานไปมาลดหรือเพ่ิมขนาดของพูเล ผสมกันในระบบได

หลากหลายตามการใชตัวอยางดังรูป และสุดทายเราสามารถเปลี่ยนแกนการหมุนจากแนวนอนไปเปน

แนวต้ังไดงาย ๆ ดวยสายพาน  
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รูปที่ 4-6  การไขวสายพานระหวางลอขับและลอตาม 

ทําใหลอตามหมุนในทิศทางตรงกันขามกับลอขับ 

 

 

 

 

 

 
 

รูปที่ 4-7  การสงกําลังแบบเปลี่ยนแกนจากแนวนอนเปนแนวต้ัง 

 

   การสงกําลังโดยใชโซจะมีขอดีและขอเสียแตกตางจากการใชสายพาน ขอดี อยางเชน การขับ

โดยใชโซจะไมมีการลื่นไถลเหมือนสายพานสงกําลังไดมากกวา แตขอเสียที่เห็นไดชัด คือ เวลาทํางาน

จะมีเสียงดังอยางไรก็ตามสําหรับการประยุกตในหุนยนตทํามือการสงกําลังโดยใชสายพานจะทําได        

งายกวา  

 

ลอขับ ลอตาม 

หมุนสวนทางกัน หมุนสวนทางกัน 

สายพาน 

ลอขับ 

ลอตาม 

แกนอยูในแนวต้ัง 

แกนอยูในแนวนอน 

สายพาน 
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รูปที่ 4-8  การสงกําลังโดยใชโซ 

ที่มา : (Hong-Sen Yan, 2560 : ออนไลน) 

 

  กลไกทั้งหมดทีแ่นะนําใหรูจักน้ีเปนเพียงพ้ืนฐานสวนหน่ึงเทานั้น ยังมีกลไกแปลก ๆ และ 

ซับซอนกวาน้ีอีกมากมาย การหมั่นสังเกตกลไกการเคลื่อนไหวของสิ่งของตาง ๆ อาจชวยใหนักเรียน 

สามารถคิดตอยอดกลไกแปลก ๆ ใหม ๆ ขึน้มา เพ่ือนํามาประยุกตกับหุนยนตของตัวเองก็เปนได 
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         สื่อเสริมเพิ่มความรู 

 

  

    การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล (Pulley) 

    https://qrgo.page.link/kb78Z  

 

  

    การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล (Pulley) 

    ในเครื่องยนต 

    https://qrgo.page.link/zn8p6  

 

 

    ตัวอยางการสงกําลังโดยใชสายพาน 

    หรือพูเล (Pulley) 

     https://qrgo.page.link/XKVVq 
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        กิจกรรมที่ 7 : การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล 
 
 

จุดประสงค   นักเรียนสามารถอธิบายความรูเบ้ืองตนเกี่ยวกับระบบการสงกําลังโดยใชสายพาน 

   หรือพูเล ไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนสืบคนขอมูลเรื่อง “การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล” เพ่ิมเติมจาก 

    สื่อ หนังสือ ตํารา หรืออินเทอรเน็ตแลวตอบคําถามตอไปนี้ใหถูกตอง 

 
 

 1. การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล คืออะไร 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 2. อุปกรณใดที่นิยมใชระบบการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล  (ยกตัวอยางมา 2 ขอ) 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 3. ลูกลอหรือพูเลที่เปนจุดกําเนิดตนกําลัง  และลกูลอหรอืพูเลที่เปนจุดรับแรงขับ  เรยีกวาอะไร 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 4. ถาลอขับมขีนาดเล็กกวาลอตาม จะทําใหความเร็วของลอขับและลอตามเปนเชนไร 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 5. ถาลอขับมขีนาดใหญกวาลอตาม จะทําใหกําลังที่ไดมากขึ้นหรือนอยลง 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

  ………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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        กิจกรรมที่ 8 : การสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเล 
 
 

จุดประสงค    นักเรียนสามารถออกแบบระบบการสงกําลังโดยใชสายพานหรือพูเลไดถูกตอง 

คําชี้แจง       ใหนักเรียนคนควาขอมูลเพ่ิมเติม เพ่ือออกแบบระบบสงกําลังโดยใชสายพานหรือ 

  พูเล จํานวน 1 ระบบเทานั้น ที่ทําใหเกิด “ความเร็วลดลงไดกําลังมากขึ้น” และ  

  “ความเร็วเพ่ิมมากขึ้นแตกําลงันอยลง” โดยใหออกแบบและวาดภาพลงในพ้ืนที่ที่ 

  กําหนดไวดานลาง พรอมทั้งอธิบายการทํางาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(คําอธิบายภาพ)  

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................ 

ช่ือ...............................................................เลขที่............ช้ันมัธยมศึกษาปที่............ 
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p 
I 

q 
s 

 

            แบบทดสอบหลังเรียน    
 

 

   คําชี้แจง  1. แบบทดสอบหลังเรียนมีทั้งหมด  10  ขอ 

       2. ใหนักเรียนทําเครื่องหมาย X ทับตัวอักษรหนาคําตอบที่ถูกตอง  

 

  ใหนักเรียนดูรูปภาพกลไกตอโยงแบบขอเหว่ียง  

  คานโยก แลวตอบคําถามขอที่ 1-2 

 

 

 

 

 

 1. จากรูปภาพที่กําหนดใหช้ินสวนใดที่หมนุไป 

     รอบ ๆ หมุดยึด 

 ก. ช้ินสวน p 

  ข. ชิ้นสวน I 

  ค. ช้ินสวน s 

  ง. ช้ินสวน q 

 2. จากรูปที่กําหนดใหชิ้นสวนใดที่เคลื่อนไหวใน    

     ลกัษณะของการกวาดกลับไปกลับมา 

 ก. ช้ินสวน p 

  ข. ชิ้นสวน I 

  ค. ช้ินสวน s 

  ง. ช้ินสวน q 

3. กลไกศาสตร เปนศาสตรทีศ่ึกษาเก่ียวกับ  

   การทํางานของกลไกใด 

         ก. การดัน   งัด  ล็อก  คลาย    

         ข. การกระดก  ลอย  จม  ดึง   

         ค. การหมุน  เคลื่อน  ขยับ  สั่น 

         ง. ถูกทัง้ขอ ก. ขอ ข. และ ขอ ค. 

 4. ลูกลอหรือพูเลที่เปนจุดตนกําเนิดกําลังจะ 

    เรียกวาอะไร 

  ก. พูเลสง 

  ข. พูเลรับ 

  ค. พูเลขับ 

  ง. พูเลตาม 

  5. การสงกําลังโดยใชสายพานผานพูเล 

     แบบใดที่ทาํใหความเร็วลดลงแตไดแรง 

     มากขึ้น 

 ก. แบบเล็กขับเล็ก 

  ข. แบบใหญขบัใหญ 

 ค. แบบเล็กขับใหญ 

  ง. แบบใหญขบัเล็ก 

 

 

 

 

กลไกศาสตร  (Mechanisms) การสงกําลัง และเฟองทดเบื้องตน 
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 ใหนักเรียนดูรูปภาพกลไกตอโยงแบบ 

 ขอเหว่ียงคู  แลวตอบคําถามขอที่ 6-7 

 

 

 

 

 6. จากรูปภาพที่กําหนดใหช้ินสวนใด 

    ที่ถูกยึดติดอยูกับที่ 

  ก. ช้ินสวน p 

  ข. ชิ้นสวน I 

  ค. ช้ินสวน s 

  ง. ช้ินสวน q 

 7. จากรูปภาพที่กําหนดใหช้ินสวนใดที่ทํา     

    หนาที่เช่ือมโยงช้ินสวนที่หมุนไปรอบ ๆ  

 ก. ช้ินสวน p 

  ข. ชิ้นสวน I 

  ค. ช้ินสวน s 

  ง. ช้ินสวน q 

  นักเรียนดูรปูภาพกลไกสไลด-ขอเหว่ียง 

  แลวตอบคําถามขอที่ 8 

 

 

 

 

 

  8. จากรูปภาพที่กําหนดใหช้ินสวน B รับการ  

     เคลื่อนไหวมาจากช้ินสวนใด 

 ก. ช้ินสวน A 

  ข. ชิ้นสวน B 

  ค. ช้ินสวน C 

  ง. ถูกทุกขอ 

นักเรียนดูรูปภาพกลไกตอโยงแบบคานโยกคู   

  แลวตอบคําถามขอที่ 9 

 

 

 

 

 

 

 

 9. จากรูปภาพที่กําหนดให ช้ินสวนใดที่ทํา 

     หนาที่เปนคานโยก 

 ก. ชิ้นสวน s และ q 

  ข. ช้ินสวน I และ  p  

  ค. ช้ินสวน q  และ I 

  ง. ช้ินสวน q  และ p 

 นักเรียนดูรูปภาพกลไกตอโยงแบบลิ้งคขนาน  

 แลวตอบคําถามขอที ่ 10 

 

 

 

 

 

 10. จากรูปภาพที่กําหนดใหช้ินสวนใดที่ 

      สามารถหมุนไดโดยรอบ 

  ก. ชิ้นสวน p กับ  s 

  ข. ช้ินสวน I  กับ  q 

  ค. ช้ินสวน s  กับ q 

  ง. ช้ินสวน q  กับ  p 
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ประวัติโดยยอผูจัดทํา 

 

ชื่อ – นามสกลุ นายวิรัตน  ปุยกระโทก   อายุ  42  ป 

วัน เดือน ปเกดิ 26  ตุลาคม  2520 

ที่อยูปจจุบัน 1780/146  ซอยมะลิ   ถนนทาโพธ์ิ  ตําบลทาวัง  อําเภอเมือง   
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สถานทีท่ํางาน  โรงเรียนวัดวังรีบุญเลิศ  หมู  7  ตําบลดุสิต   อําเภอถ้ําพรรณรา   

   จังหวัดนครศรีธรรมราช  80260 

การศึกษา พ.ศ.2539  จบช้ันมัธยมศึกษาตอนปลาย วิทยาลัยสงฆภาคทักษิณ 

   พ.ศ.2541  จบประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูง  วิทยาลัยอาชีวศึกษา 

                 นครศรีธรรมราช 

  พ.ศ.2545  จบการศึกษาปริญญาตรี ครุศาสตรบัณฑิต (ค.บ.)  

       วิชาเอกคอมพิวเตอรศึกษา สถาบันราชภัฏนครศรีธรรมราช 

   พ.ศ.2552  จบการศึกษาปริญญาโท  วิทยาศาสตรมหาบัณฑิต  (วท.ม.) 

        สาขาการจดัการเทคโนโลยีสารสนเทศ  มหาวิทยาลัยวลัยลักษณ    

        นครศรีธรรมราช 

การทํางาน พ.ศ.2547 – 2550  โรงเรียนไทยรัฐวิทยา 67 (บานนาพรุ)  อําเภอสุขสําราญ 

         จังหวัดระนอง 

   พ.ศ.2550  - ปจจุบัน  โรงเรียนวัดวังรีบุญเลิศ 

ประสบการณสอน  กลุมสาระการเรียนรูการงานอาชีพและเทคโนโลยี  15  ป 

รางวัล/ผลงานที่เกิดจากการปฏิบัติหนาที่ 

  พ.ศ. 2557 :  รางวัล “หน่ึงแสนครูดี” จากคุรุสภา 

     พ.ศ. 2561 :  รางวัล “ครูดีในดวงใจ” จากคุรุสภา 

    พ.ศ. 2562 :  รางวัล “คุรุสดดีุ”  จากคุรสุภา 

  พ.ศ. 2562 :  รางวัลครูผูสอน “ดีเดน” ระดับประเทศ  ประจํากลุมสาระ 

           การเรียนรูการงานอาชีพและเทคโนโลยี  จากคุรุสภา 
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ผลงานดเีดนของนักเรียนระดับนานาชาติ  

    -  พ.ศ. 2559 ชนะเลิศการแขงขัน หุนยนตว่ิงเร็วสองขาปนพลังงานดวยมือ  

      รายการ HongKong International Robotic Olympiad 2016 

      ณ สาธารณรัฐประชาชนจีน เขตปกครองพิเศษฮองกง 

    -  พ.ศ. 2560 ชนะเลิศการแขงขันหุนยนตปลาวายน้ํา  

      รายการ PSN SCI FEST17 เมืองอะลอวสตาร รัฐเคดาห ประเทศมาเลเซีย 

ผลงานดเีดนของนักเรียนระดับถวยรางวัลพระราชทาน 

   - พ.ศ.2559 รางวัลถวยพระราชทาน สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯ   

     ชนะเลิศการแขงขันหุนยนตยุวชนชิงแชมปประเทศไทย ครั้งที่ 5  

     การแขงขันหุนยนตกึ่งอัตโนมัติ ณ สถาบันปญญาภิวัฒน  นนทบุร ี

   - พ.ศ.2560 รางวัลถวยพระราชทาน สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯ  

     ชนะเลิศการแขงขันหุนยนตยุวชนชิงแชมปประเทศไทย ระดับมัธยมศึกษา  

     รายการ Pornsirikul International Robotic Competition 1  

   - พ.ศ.2562 รางวัลถวยพระราชทาน สมเด็จพระกนิษฐาธิราชเจา  

     กรมสมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯ สยามบรมราชกุมาร ี

               ชนะเลิศการแขงขนัหุนยนตยุวชนชิงแชมปประเทศไทย ระดับมัธยมศึกษา 

    รายการ Pornsirikul International Robotic Competition 2  

ผลงานดเีดนของนักเรียนรายการระดับชาติ 

   - พ.ศ.2555 รองชนะเลิศอันดับ 2 เหรียญทอง  การแขงขันโครงงานหุนยนต  
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      ระดับมัธยมศึกษาตอนตน  งานศิลปะหัตกรรมฯ ระดับชาติ ครั้งที่ 64 

   -  พ.ศ.2558  รางวัลชนะเลิศ เหรียญทอง การแขงขันหุนยนต สพฐ. 

       ระดับมัธยมศึกษาตอนตน งานศิลปะหัตกรรมฯ ระดับชาติ ครั้งที่ 65 

    - พ.ศ.2558  รางวัลระดับเหรียญทอง รองชนะเลิศ อันดับ 1 กิจกรรม 

      การประกวดโครงงานออกแบบและเทคโนโลยี ระดับช้ัน  ม.1-ม.3 

       งานศิลปหัตถกรรมนักเรียนระดับชาติ  ครั้งที่ 65 
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ผลงานดเีดนของนักเรียนรายการระดับชาติ  (ตอ) 

      - พ.ศ.2559 รางวัลระดับเหรียญเงิน กิจกรรมการประกวดโครงงานหุนยนต 

        และระบบอัตโนมัติ ระดับช้ัน ม.1-ม.3 งานศิลปหัตถกรรมนักเรียนระดับชาติ  

        ครั้งที ่66 

     - พ.ศ.2559  รางวัลระดับเหรียญเงิน กิจกรรมการแขงขันหุนยนตบังคับมือ  

        ระดับช้ัน ม.1-ม.3 งานศลิปหัตถกรรมนักเรียนระดับชาติ ครั้งที่ 66 

    -  พ.ศ.2559  รองชนะเลิศอันดับ 1  รับโลรางวัลจากเลขาธิการคณะกรรมการ 

        การศึกษาขั้นพ้ืนฐาน การแขงขันหุนยนตยุวชนชิงแชมปประเทศไทย  

        ครั้งที ่5 การแขงขันหุนยนตกึ่งอัตโนมัติ 

     -  พ.ศ.2560 รางวัลระดับเหรียญเงิน กิจกรรมการแขงขันหุนยนต ระดับช้ัน  

        ม.1-ม.3 งานศิลปหัตถกรรมนักเรียนระดับชาติ ครั้งที่ 64 

     -  พ.ศ.2560 รางวัลระดับเหรียญทอง รองชนะเลิศ อันดับ 1 กิจกรรม 

        การประกวดโครงงานระบบสมองกลฝงตัว ระดับช้ัน ม.1-ม.3  

        งานศิลปหตัถกรรมนักเรยีนระดับชาติ  ครั้งที่ 67 

     -  พ.ศ.2561 รางวัลเหรียญทองชนะเลิศ การแขงขัน Mini Logistic Bot  

        (หุนยนตลาํเลียงของ) การแขงขันหุนยนตขั้นพ้ืนฐาน Thailand Robofest  

        Junior งานมหกรรมสนามเด็กเลนหุนยนตและการแขงขันหุนยนตยุวชน 

        ชิงแชมปประเทศไทย ประจําป 2561 

     -  พ.ศ.2561 รางวัลรองชนะเลิศอันดับ 1 การแขงขันหุนยนต  Hide&Seek  

        (หุนยนตเลนซอนหา) การแขงขันหุนยนตยุวชนชิงแชมปประเทศไทยครั้งที่ 7  

        ประจําป 2561 

 




