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Abstract 

 
 The research of the Creation of the Pneumatic Basic Practice is aimed 1. To 
design and create the Pneumatic Basic Practice. 2. To study the results of experiment 
of the Pneumatic Basic Practice. We designed and created the Pneumatic Basic 
Practice and it could have 12 cycles. From the operation test of the Pneumatic Basic 
Practice, it was found that all 12 cycles were able to work as intended. We tested 
the Pneumatic Basic Practice with the 3rd year students of Electrical Engineering 
Technology who have never studied the control system subject before and the 4th 
year students who had learned the control system subject before. The results 
showed that 3rd year students were able to learn the basic pneumatic circuit, using 
only the wind to control, better than the electro-pneumatic circuit. That was 
because they did not have the knowledge of the circuit controlled by relays before. 
The 4th year students were able to learn the basic pneumatic circuit and electro-
pneumatic circuit because they have learned the control system so they could learn 
faster than the 3rd year students.  
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   2.27 การใหหมายเลขอปุกรณโดยแบงกลมุตัวเลขเรียงตามล าดับ 27 
   2.28 การเขียนรหสัอปุกรณโดยใชกลมุตัวเลข 29 
   2.29 แบบฟอรมของแผนภาพการเคลื่อนทีเ่ปนจังหวะ 30 
  2.30 การเขียนแผนภาพการเคลื่อนที่เปนจังหวะของกระบอกสบู 1 ลูก 30 
  

(7) 
สารบัญภาพ (ต่อ) 

 
ภาพที่                   หน้า 
   2.31 การเขียนแผนภาพการเคลื่อนที่แสดงข้ันตอนการท างานของกระบอกสบู 2 ลูก 31 
   2.32 การเขียนแผนภาพการเคลื่อนที่เปนจังหวะของกระบอกสูบ 2 ลูก 32 
   2.33 การเขียนแผนภาพล าดับการท างาน 33 
   2.34 การเขียนเสนจังหวะแกนเวลา 34 
   2.35 การเขียนแผนภาพการเคลื่อนที่ตามเวลาของกระบอกสบู 2 ลูก 35 
   2.36 การเขียนแผนภาพการเคลื่อนที่เปนเวลาของกระบอกสูบ 2 ลูก 36 
   2.37 การท างานของรีเลย 37 
   2.38 แผนภาพการท างานของกระบอกสูบ 2 ลูก 38 



 

 

   2.39 การออกแบบวงจรแบบงาย 40 
   2.40 แสดงการควบคุมกระบอกสบูทางตรง 40 
   2.41 แสดงวงจรการบงัคับทางออม 41 
   2.42 ตัวอยางวงจรการท างานแบบตอเนื่อง โดยอาศัยทางกลบัตามความกดดัน 41 
   2.43 วงจรการท างานแบบตอเนื่อง โดยใชวาลวหนวงเวลา (time delay valve) 42 
   2.44 วงจรการท างานแบบไมตอเนื่อง 42 
   2.45 วงจรควบคุมแบบกึ่งอัตโนมัติและแบบอัตโนมัต ิ 43 
   2.46 การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเลื่อนลินไปดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟาเลื่อน 45 
ลิ้นกลบัดวยสปรงิ   
   2.47 การควบคุมกระบอกสูบโดยใชวาลวเลื่อนลิ้นไปดวยขดลวดแมเหล็กไฟฟาเลื่อน 45 
ลิ้นกลบัดวยขดลวดแมเหลก็ไฟฟา 
   2.48 การควบคุมกระบอกสูบโดยใชรีเลยชวย 46 
   2.49 การควบคุมกระบอกสูบโดยใชสวิทซปมุกดปกติเปดท างานไดหลายจุด 47 
   2.50 แผงฝึกต่อวงจรนิวเเมติกส ์ 48 
   2.51 ชุดทดลองระบบนิวแมติกส ์ 49 
   2.52 การควบคุมการท างานระบบนิวเมติกส์ไฟฟ้า 49 
   3.1 แผนภาพแสดงข้ันตอนการด าเนินงานของปรญิญานิพนธ์ 50 
   3.2 กรอบแนวความคิดในการออกแบบและสร้างชุดฝกึนวิแมติกส์เบื้องต้น 55 
   3.3 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวโดยทางตรง 56 
   3.4 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวโดยทางอ้อม 57 
   3.5 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวด้วยวาล์วกันกลบัสองทาง 57 
   3.6 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทางด้วยวาล์ว 5/2 ท างานด้วยลมทั้ง 58 
สองด้าน       
    

(8)    
สารบัญภาพ (ต่อ) 

 
ภาพที่                   หน้า 
   3.7 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางด้วยวาลว์กันกลับสองทาง 58 
   3.8 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทางแบบกึง่อัตโนมัติ 59 
   3.9 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทางเคลื่อนที่ต่อเนื่องตลอดเวลาแบบ 60 



 

 

อัตโนมัต ิ         
   3.10 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทางเคลื่อนทีอ่ัตโนมัติแบบผสม 60 
   3.11 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/2  61 
โดยทางตรง มีวงจรก าลังและวงจรควบคุมตามล าดับ 
   3.12 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/2  62 
โดยทางอ้อม มีวงจรก าลงัและวงจรควบคุมตามล าดับ  
   3.13 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/3 63  
โดยทางตรง มีวงจรก าลังและวงจรควบคุมตามล าดับ     
   3.14 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/3 64  
โดยทางอ้อม มีวงจรก าลงัและวงจรควบคุมตามล าดับ    
   3.15 โครงสร้างแผงทดลอง 65 
   3.16 โครงสร้างด้านหน้าแผงทดลอง 66 
   3.17 โครงสร้างด้านข้างแผงทดลอง 67 
   3.18 แสดงการวางต าแหน่งอุปกรณ์นิวแมติกส ์ 68 
   3.19 โครงสร้างส่วนขาของชุดฝกึนิวแมติกส ์ 69 
   3.20  ส่วนแผงที่ใช้อุปกรณ์นิวแมติกส ์ 69 
   3.21 ส่วนที่ใช้ปรับระดับองศาของชุดฝึก 70 
   3.22 ลูกยางแบบสกรูที่ใช้รองขาของโครงสร้างชุดฝกึ 70 
   3.23 การก าหนดรหัสของอุปกรณ์นิวแมติกส์เบื้องต้น 71 
   3.24 การท าสัญลักษณ์ของอปุกรณ์นิวแมติกส ์ 71 
   3.25 การท าสัญลักษณ์ของสวิทซป์ุ่มกดและแจ็คที่ใช้เสียบวงจรควบคุมไฟฟ้า 72  
   3.26 การท าสัญลักษณ์ของรีเลย์และแจ็คที่ใช้เสียบส าหรบัวงจรนิวแมติกส์ไฟฟ้า 72  
   3.27 ฟิวส์ที่ใช้ในวงจรนิวแมติกส์ไฟฟ้าและเบรกเกอร์ใช้เปิดปิดแหล่งจ่ายไฟฟ้า 72 
   3.28 แหลง่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง ขนาด  24  โวลต ์ 73 
   3.29 การต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวโดยทางตรง 73 
   3.30 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 74 
   3.31 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 74  
   3.32 การต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวโดยทางอ้อม 74 
    

(9) 
สารบัญภาพ (ต่อ) 



 

 

 
ภาพที่                   หน้า 
   3.33 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 75 
   3.34 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 75 
   3.35 การต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวด้วยวาล์วกันกลับสองทาง 75 
   3.36 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.2   (1) 76 
   3.37 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 1.2   (1) 76 
   3.38 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 1.4   (1) 76     
   3.39 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 1.4   (1)  77   
   3.40 การต่อวงจรควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางด้วยวาล์ว 5/2 ท างานด้วยลม 77 
ทั้งสองด้าน 
   3.41 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.2   (1) 77  
   3.42 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.3   (1) 78 
   3.43 การต่อวงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางด้วยวาล์วกันกลับสองทาง 78 
   3.44 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.2   (1) 78 
   3.45 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.3   (1) 79 
   3.46 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.4   (1)  79 
   3.47 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.3   (1) 79 
   3.48 การต่อวงจรควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางแบบกึ่งอัตโนมัติ 80 
   3.49 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.2   (1)  80 
   3.50 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 1.2   (1) 80 
   3.51 การต่อวงจรควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางเคลือ่นที่ต่อเนื่องตลอดเวลา 81 
แบบอัตโนมัติ  
   3.52 เมื่อดงึวาล์ว 3/2 โดยใช้มือดึง-กด ค้างต าแหน่งได้ 1.2   (2)  81 
   3.53 เมื่อกดวาล์ว 3/2 โดยใช้มือดึง-กด ค้างต าแหน่งได้ 1.2   (2) 81 
   3.54 การต่อวงจรควบคุมกระบอกสูบท างานสองทางเคลือ่นที่แบบผสม 82 
   3.55 เมื่อกดวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปรงิ 1.2   (1) 82  
   3.56 เมื่อปลอ่ยวาล์ว 3/2 ท างานโดยใช้มือกด กลับด้วยสปริง 1.2   (1) 82 
   3.57 เมื่อดึงวาล์ว 3/2 โดยใช้มือดึง-กด ค้างต าแหน่งได้ 1.8  83 
   3.58 เมื่อกดวาล์ว 3/2 โดยใช้มือดึง-กด ค้างต าแหน่งได้ 1.8  83 
   3.59 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/2 โดย 83 



 

 

ทางตรง     
   3.60 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.2 84 
    

(10) 
สารบัญภาพ (ต่อ) 

 
ภาพที่                  หน้า 
   3.61 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.3 84 
   3.62 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/2 โดย 84 
ทางอ้อม มีวงจรก าลงัและวงจรควบคุมดังภาพ 
   3.63 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.2 85  
   3.64 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.3 85  
   3.65 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/3 โดย 85 
ทางตรง มีวงจรก าลงัและวงจรควบคุมดังภาพ     
   3.66 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.2  86 
   3.67 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.3  86 
   3.68 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยโซลินอยด์วาล์ว 5/3 โดย 86 
ทางอ้อม มีวงจรก าลงัและวงจรควบคุมดังภาพ     
   3.69 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.2 หรือ S1.4  87 
   3.70 เมื่อกดแล้วปล่อยสวิตซ์ S1.3 หรือ S1.5  87 
   3.71 นายมนตรี  ศรีเลิศ ขณะทดลองการท างานของชุดฝกึนิวแมติกส์เบื้องต้น 87 
   3.72 นางสาวคัทลีณา  พิมพ์อักษร ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส ์ 88 
เบื้องต้น 
   3.73 นายอรรถพล  มะลเิลิศ ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกสเ์บื้องต้น 88 
   3.74 นายอนุวัฒน์  สิมมา ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส์เบื้องต้น 88 
   3.75 นายวานิช  แสงกุล ขณะทดลองการท างานของชุดฝกึนิวแมติกส์เบื้องต้น 89 
   3.76 นายอนุชิต  ปัตตาเทสัง ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกสเ์บื้องต้น 89 
   3.77 นายสุกฤษดิ์  วรวิเศษ ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส์เบือ้งต้น 89 
   3.78 นางสาวอนสุรา  กิ่งนนท์ ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส์เบื้องต้น 90 
   3.79 นางสาวจันดี  อรุณรัมย์ ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส์เบื้องต้น 90 
   3.80 นายณัฐพงศ์  แสงไสว ขณะทดลองการท างานของชุดฝึกนิวแมติกส์เบือ้งต้น 90 



 

 

   4.1 วงจรการควบคุมกระบอกสูบทางเดียวโดยทางตรง  91 
   4.2 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram) 92 
   4.3 วงจรการควบคุมกระบอกสูบด้วยวาล์วกันกลับสองทาง 92 
   4.4 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram) 93 
   4.5 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานทางเดียวด้วยวาล์วกันกลบัสองทาง 94 
   4.6 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram) 95 
   4.7 วงจรควบคุมกระบอกสบูสองทางด้วยวาล์ว 5/2 ท างานด้วยลม ทั้งสองด้าน 95 
    

(11) 
สารบัญภาพ (ต่อ) 

 
ภาพที่                  หน้า 
   4.8 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram)         96 
   4.9 วงจรการควบคุมกระบอกสูบท างานสองทาง ด้วยวาล์วกันกลับสองทาง  97 
   4.10 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram)        98 
   4.11 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทางแบบกึง่อัตโนมัติ                            98 
   4.12 แสดงข้ันตอนการท างานการเคลื่อนที่ตามเวลา (motion-time diagram) 99 
   4.13 วงจรควบคุมกระบอกสบูท างานสองทาง เคลือ่นที่ตอ่เนื่องตลอดเวลาแบบ 100 
อัตโนมัต ิ
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