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        บทความนี้นําเสนอถึงการศึกษาการฝกทักษะ
เชิงชางเบื้องตนใหกับนักศึกษาชั้นปที่ 1 ที่ศึกษาในคณะ
วิศวกรรมศาสตร ซ่ึงเปนการเสริมในหลักสูตร โดยใชระยะเวลา
การฝกสั้น ๆ ปกติแลวการฝกทักษะดังกลาวจะใชการขึ้นรูปช้ิน
งานเปนแมบทของการฝก ซ่ึงการขึ้นรูปช้ินงานโลหะดวยตะไบ
ก็เปนงานฝกหนึ่งเชนกัน ดังนั้นเพื่อเปนการยนระยะเวลาให
การฝกตะไบใหไดอยางสมบูรณ จึงไดจัดสรางอุปกรณชวยใน
การสรางความคุนเคยตอการใชตะไบดวยทวงทาที่ถูกตาม
หลักการ ทําใหการตะไบไมเหนื่อยและเมื่อยลาเร็วเกินไป
อุปกรณชวยนั้นคือ ปลอกแขนรัดศอก เปนอุปกรณที่ชวยบังคับ
ไมใหทั้งชวงลําแขนเกิดการขยับ หรือเคลื่อนยายเปนอิสระใน
ระหวางที่ดันดามตะไบ การใชกําลังแขนเพียงลําพังเปนการ
สรางความเหนื่อย และเมื่อยลาใหเกิดขึ้นไดเร็ว เมื่อแขนขยับ
ในแนวตะไบไมได จึงตองใชลําตัวและตนขาขยับเคล่ือนที่ผลัก
ดันดามตะไบแทน โดยปกติแลวกลามเนื้อขานั้นมีความแข็ง
แรงกวากลามเนื้อแขน จึงทําใหไมเกิดอาการเหนื่อยหรือเมื่อย
ลาไดเร็ว

ในการศึกษากับนักศึกษาช้ันปที่ 1 ที่ไมไดผานการ
เรียนทางชางมากอน ในชวงภาคเรียนฤดูรอนป 2545   ที่ผาน
มาปรากฏผลเปนที่นาพอใจ สามารถสรางความเคยชิน ในการ
ใชตะไบที่ถูกหลักการดวยปลอกแขนรัดศอกภายในระยะเวลา
ไมถึง 1 ช่ัวโมง หลังจากนั้นสามารถทําการตะไบดวยหลักการ
ตะไบที่ถูกตองโดยปราศจากปลอกรัดแขนไดเปนปกติ

Abstract
      This paper presents the technical practice course for
first-year engineering students.  In this course using  files    
is  one  of  basic  skill  for students who did not graduate
from technical school.      It is fraud that filing in the right
position can reduce fatigue. The objective of this work   is
to   design  the  equipment   which  will  assisted
students to work properly.        Elbow strap is designed
and tested.      The result shows that students feel
convenient and can work quicker and better.

1. บทนํา
                    ปจจุบันการเรียนของนักศึกษาทุกสาขาวิชาใน
คณะวิศวกรรมศาสตร ประจักษแลววาการฝกทักษะฝมือเชิงชาง
เบ้ืองตน ทั้งดานเครื่องกล ไฟฟาและโยธานั้นไดกอเกิดประโยชน
ตอการศึกษาในการออกแบบตาง ๆ ทําใหเกิดเปนขั้นตอนของ
กระบวนการผลิต ความเปนไปไดของการเลือกใชเครื่องจักรเพื่อ
กระบวนการผลิต ตลอดจนเปนขอมูลหรือทักษะ ที่จะนําไปใชใน
การประกอบสัมมาอาชีพในภายภาคหนาไดอีก ดังนั้นผูที่จะ
ศึกษาในวิศวกรรมศาสตรนี้ จึงควรที่จะตองไดรับการฝกทักษะ
เบ้ืองตน  แตเวลาที่จะใชในการฝกอยางตอเนื่องนั้นมัก จะไม
เอื้อใหไดในระหวางการศึกษา การจัดชวงเวลาการฝกจึงมักจัด
สัปดาหละครั้งไมมีความตอเนื่องที่ดี ทักษะที่ไดรับก็จะไมตอ
เนื่องเชนกัน หลักการตาง ๆ ที่ไดรับมักจะเกิดการลืมเลือน ดัง
เชนการฝกตะไบขึ้นรูปช้ินงานที่เปนโลหะ  โลหะนั้นมีความแข็ง
แกรงอยูในตัวเองสูง การขึ้นรูปดวยตะไบจึงตองใชแรงกดและ
แรงผลักดันที่เกิดจากพละกําลังของแขนมากขึ้น เมื่อตะไบใน
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ทิศทางการเคลื่อนที่
ของตะไบ

เวลาตอเนื่องก็ทําใหเกิดความเหนื่อยเมื่อยลาขึ้นไดเร็ว  อีกทั้ง
การขึ้นรูปดวยตะไบนั้น หากไมศึกษาหลักการของการตะไบให
ไดงานที่ดีเสียกอน ก็จะทําใหความเที่ยงตรงของขนาดชิ้นงาน
นั้นดอยลงไปไดเชนกัน

2. หลักการและแนวคิด
การใชตะไบโดยทั่วไป      การตะไบจะใชมือดานที่

ถนัดจับดามตะไบ กดและผลักดันตะไบใหเคลื่อนที่ไปบนช้ิน
งาน มืออีกดานจะจับปลายตะไบหรือกดบนตัวตะไบ  แขนทั้ง
สองจะกดและผลักดันตะไบใหเคลื่อนที่ไปขางหนา แนวทาง
การเคลื่อนที่ของลําแขน จะเปนแนวโคงโดยมีหัวไหลเปนจุด
หมุน   ทําใหตะไบเคลื่อนที่เปนแนวโคงตามแขนเชนกัน ถึงแม
วาจะยืดแขนดวยก็ตาม ผิวช้ินงานจะไมมีความราบ(Flatness)
แตจะมนโคงแทน

การใชตะไบหลักการเยอรมัน เปนการใชตะไบที่ได
มีการปรับกระบวนการขึ้นรูป จนเปนที่ยอมรับในอุตสาหกรรม
ทั่วโลกแลว ซ่ึงเปนการแกไขจากการใชตะไบในลักษณะทั่วๆ
ไป โดยใหทวงทาของผูตะไบอยูในทาทะมัดทะแมง คือยืนกาว
ขาขางที่ไมถนัดไปดานหนาและขางถนัดไปดานหลัง (เชนเดียว
กับทาเตรียมพรอมของนักมวยหรือฝกกระบี่กระบอง เปนตน)
ใหน้ําหนักตัวลงระหวางขาทั้งสองขาง ใชมือดานถนัดจับดาม
ตะไบ งอใหสวนแขนดานลาง(ต้ังแตขอมือไปถึงศอก) ขนานกับ
พื้นโลก แนบขอศอกชิดติดลําตัว ใชมืออีกดานที่เหลือจับปลาย
ตะไบ วางตะไบบนชิ้นงาน เร่ิมการผลักดันตะไบใหเคลื่อนที่
ดวยลําตัว เกร็งศอกใหแนบชิดตัดลําตัวตลอดไมใหศอกเคลื่อน
ที่เปนอิสระไดเลย การควบคุมตะไบใหกดมากนอยดวยมือ
ดานที่จับปลายตะไบ และพลิกซายหรือพลิกขวา ดวยมือดาน
ที่จับดามตะไบ การควบคุมทิศทางของตัวตะไบดวยทวงทา
เชนนี้ จะทําใหช้ินงานถูกขึ้นรูปเปนไปไดตามความตองการ
ความเมื่อยลาของลําแขนจะไมเกิดเร็วเกินไป เมื่อใชวิธีการเชน
ดังกลาวนี้จนเปนความคุนเคยแลว การเกร็งศอกและลําแขนก็
จะไมเกิดขึ้น ทําใหการใชตะไบเปนไปอยางตอเนื่องในเวลา
นานทีเดียว

3. แนวการเคลื่อนที่ของตะไบในการศึกษา
จากการศึกษาทิศทางการเคลื่อนที่ของตะไบในขณะ

ที่ใชแรงจากกลามเนื้อแขนกด และใชแชนผลักดันใหตะไบ
เคลื่อนที่ใหเปนไปตามธรรมชาตินั้น     ทิศทางการเคลื่อนที่ของ
ตะไบจะปรากฏเปนแนวโคง  โดยมีหัวไหลเปนจุดหมุนดังรูปที่ 1

       ในขณะที่ตะไบเคลื่อนที่เปนแนวโคงนั้น ฟนบนหนา
ตะไบก็จะกินผิวช้ินงานที่สัมผัส ในลักษณะแนวเดียวกันกับการ
เคลื่อนที่นั้น นั่นคือผิวช้ินงานจะโคงเวาดังรูปที่ 2 ทําใหไมไดรูป
รางตามที่ตองการหรือ อาจทําใหตองพิจารณาหาทางแกไขดวย
วิธีการตะไบใหม เพื่อชวยใหหนาช้ินงานเรียบ ทําใหเสียเวลาใน
การที่จะตองทําการแกไขเพิ่มขึ้นอีก  ดังนั้นจึงไดศึกษาถึงหลัก
การควบคุมทิศทางงานตะไบในการฝกตามหลักการเยอรมัน ทํา
ใหไดพบวา แนวการเคลื่อนที่ของตะไบที่ดีนั้นตองใหเคลื่อนเปน
แนวระนาบคูขนานไปกับช้ินงาน

การที่ตะไบจะเคลื่อนที่ไปในแนวของชิ้นงานไดนั้น
ตองมีการควบคุมตะไบใหเคลื่อนที่ไดโดยไมตองมีการแกวงแขน
ทั้งสองขางในระหวางการตะไบ  การที่ไมใหแกวงแขนนั้นจะเปน
การฝนธรรมชาติอยางมาก  แตตองใหมีการบังคับโดยเพิ่ม
อุปกรณควบคุมมิใหแขนแกวงในทิศทางธรรมชาติ ดวยการสวม
ปลอกรัดแขน และทําการเคลื่อนที่ดวยการผลักดันของลําตัว
แทน

หัวไหลอยูกับที่

ผิวหนาชิ้นงานโคง

รูปที่ 1 การเคลื่อนที่ของตะไบเมื่อแขนอิสระ

รูปที่ 2 ผิวหนาชิ้นงานตะไบเมื่อแขนอิสระ
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ชองวางที่เกิดขึ้น

สายรัดที่ปรับ
ขนาดไดทอนลาง

เมื่อสวมปลอกรัดแขนแลว ทําใหขอศอกไมสามารถ
ที่จะเคลื่อนที่ไดอิสระ    การเคลื่อนที่ของตะไบจะเกิดขึ้นได
โดยการโยกตัวทําใหแขนที่จับตะไบเคลื่อนที่ไปตามแนวของ
การโยกตัวดังรูปที่ 3     ตะไบจะเคลื่อนที่ไปในแนวระดับเดียว
กัน ทําใหกินหนาช้ินงานราบเรียบไมเกิดแนวโคงดังรูปที่ 4 ทํา
ใหช้ินงานไดขนาดและรูปรางเปนไปตามตองการ

แขนที่ถูกบังคับนั้นจะงออยูในลักษณะงอขอศอก
ประมาณ 80 องศา ไมสามารถขยับศอกใหเปลี่ยนมุมเปนอิสระ
ได การผลักดันใหตะไบเคลื่อนที่เพื่อไปกินผิวช้ินงานจึงตองใช
การโยกลําตัวไปขางหนาแทน     ระหวางนั้นเองน้ําหนักของลํา
ตัวก็จะถายผานแขนไปยังตัวตะไบเพื่อกดถูช้ินงาน กลามเนื้อ
แขนจึงไมตองออกแรงในการกดและผลักดันตะไบมากนักทําให
การเมื่อยลาที่ลําแขนยืดเวลาการเกิดตอไปไดนานขึ้น เปนการ
ผอนแรงแขนไปไดอยางมาก

ความคลาดเคลื่อนของผิวช้ินงานคิดเปน % ของ
ระยะชองวางที่เกิดจากการตรวจสอบดวย Feeler gauge
ระหวางบรรทัดเสนผมที่จับขนานกับโตะระดับ กับช้ินงานที่ที่มี
ขนาด 50 x 100 x 20 mm เจียรนัยผิวงานทั้งสองดาน วางบน
โตะระดับเดียวกัน

เกณฑชองวางกําหนดโดยใหนักศึกษาตัวอยางที่
เลือกจากผูมีประสบการณความสามารถในการใชตะไบ ใหทํา
การตะไบชิ้นงานตัวอยาง       ดวยตะไบหยาบที่มีขนาดยาว
300 mm ดวยวิธีการของการเคลื่อนที่ของตะไบอยางอิสระ ดัง
รูปที่ 1 ในเวลา 10 นาที โดยเริ่มจับเวลาต้ังแตเร่ิมการเคลื่อนที่
ตะไบครั้งแรก ทําการวัดชองวางที่เกิดขึ้น ไดผลดังตารางที่ 1

ตารางที่ 1 ระยะความกวางของชองวางที่วัดได

ชิ้นงานที่ เวลาที่ใช
(min)

ระยะความกวาง
(mm)

1 0.065
2 0.045
3 0.07
4 0.04
5 0.055
6 0.045
7 0.050
8 0.065
9 0.055
10

10

0.045
ระยะความกวางเฉลี่ย 0.059

ทิศทางการเคลื่อนที่
ของตะไบ

หัวไหล

รูปที่ 3 การเคลื่อนที่ของตะไบเมื่อสวมปลอกรัดแขน

รูปที่ 4 ผิวหนาชิ้นงานตะไบเมื่อสวมปลอกรัดแขน

ปลอกแขน
รัดศอก

ทิศทางการเคลื่อนที่
ของหัวไหล

ทิศทางการเคลื่อนที่พรอมกัน
ของตะไบและหัวไหล

ผิวหนาชิ้นงานราบ

สายรัดที่ปรับ
ขนาดไดทอนบน

รูปที่ 6 ชองวางที่เกิดขึ้นระหวางบรรทัดเสนผมกับผิวชิ้นงาน

รูปที่ 5 ปลอกแขนรัดศอก

ตัวปรับพรอม
ลอคคงที่
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4. ผลที่ไดรับจากการทดลอง
จากการเก็บผลที่ไดจากการบังคับทิศทางการ

เคลื่อนที่ของตะไบดวยวิธีดังที่กลาว โดยใชนักศึกษาชาย
จํานวน 10 คน ผลที่ไดรับเปนดังตารางที่ 2

ตารางที่ 2 เปอรเซนตความคลาดเคลื่อนระยะความกวางของชองวางชิ้น
               งานที่เกิดจากการตะไบ

น.ศ.
No.

มวล
kg

สูง
cm

ระยะความ
กวางเกิดจาก
การเคลื่อนที่
แบบอิสระ

%*

ระยะความ
กวางเกิดจาก
การเคลื่อนที่
แบบบังคับ

%*
1 65 170 98 7
2 69 165 100 12
3 75 170 95 9
4 95 178 100 15
5 52 165 97 8
6 66 173 99 18
7 75 175 98 8
8 65 173 100 10
9 62 165 96 11
10 53 175 100 7

ระยะเฉลี่ย 98.3 9.7
* คิดเทียบกับระยะความกวางเฉลี่ยตารางที่ 1

จากการทดลองไดใชนักศึกษาตัวอยางจํานวน 10
คนทําการตะไบชิ้นงานตัวอยางดวยตะไบหยาบ โดยจับเวลา
ต้ังแตเร่ิมตนตะไบชิ้นงานจนกระทั่งหยุดการตะไบในขณะที่
เกิดการเมื่อยลาอยางเต็มความรูสึกของนักศึกษาตัวอยางนั้น 
ไดผลดังตารางที่ 3

ตารางที่ 3  เวลาที่ใชไปตั้งแตเร่ิมตนตะไบจนหยุดพักแขนเมื่อมีความเมื่อยลา
                 เกิดขึ้น

เวลาที่ใช (นาที)น.ศ.
No

เคลื่อนที่แบบแขน
อิสระ

เคลื่อนที่แบบแขนถูก
บังคับ

1 7.3 18.2
2 6.44 15.4
3 6.35 14.36
4 7.23 18.8
5 6.54 16.3
6 6.48 16.5
7 7.39 19.2
8 5.53 12.3
9 7.47 18.4

10 6.52 16.2
เวลาเฉลี่ย 6.73 16.57

5. สรุปผลที่ไดรับ
พิจารณาจากตารางที่ 2 ระยะความกวางเกิดจาก

การเคลื่อนที่แบบอิสระโดยเฉลี่ยเปน 98.3 % เมื่อผลของระยะ
ความกวางที่เกิดจากการเคลื่อนที่ของตะไบแบบบังคับโดยเฉลี่ย
เปน 9.7 % ผลตางที่เกิดขึ้นเปน 88.6 % แสดงเห็นวาจากการ
บังคับทิศทางการเคลื่อนที่นี้สรางความเปนไปไดที่จะทําใหการ
ฝกทักษะไดสัมฤทธิ์ผลในเวลาที่ลดลงจากเวลาที่เคยใชในการ
ฝกทั่วไปได นั่นคือช้ินงานก็จะไดความเรียบในแนวราบ ไมมี
ความโคง,การเอียงขางหนาหรือเอียงขางหลังของผิวหนาช้ินงาน
เกิดขึ้นมากหรือไมเกิดเลยก็เปนได ทั้งนี้เพราะตัวตะไบมีแนว
การเคลื่อนที่เปนแนวเสนตรงขนานกันทุกครั้งที่ดันตะไบใหกิน
ผิวหนาช้ินงานตลอดเวลา ทําใหไดรับผลผลิตที่ใชเวลาในการขึ้น
รูปไดขนาด และรูปรางเร็วขึ้นกวาเดิม และพิจารณาผลที่ไดรับ
เพิ่มเติมจากตารางที่ 3 เวลาเฉลี่ยของการเคลื่อนที่ของแขนไป
ไปแบบอิสระเปน 6.73 นาที และเมื่อเคลื่อนที่แบบแขนถูกบังคับ
เวลาเฉลี่ยเปน 16.57 นาที ทําใหเปนวาเมื่อใชอุปกรณเสริมดวย
การสวมปลอกแขนนี้แลวทําตะไบไดนานกวาเดิมเพิ่มอีกถึง 
10.2 นาที หากพิจารณาในเวลาเฉลี่ยที่ไดในแบบอิสระแลว
สามารถที่จะกลาวไดวาอุปกรณนี้ชวยยืดอาการเมื่อยลาของ
กลามเนื้อแขนออกไปไดอีก
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ในการออกแบบนี้ ไดจัดทําตัวตนแบบใชในการฝก
ทักษะเชิงชางเบื้องตนใหกับนักศึกษา คณะวิศวกรรมศาสตร
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือแลว ผลที่ไดรับ
เปนที่นาพอใจ สามารถฝกใหนักศึกษานั้นมีทักษะในการใช
ตะไบไดถูกตองในระยะเวลาลดลงเปนการสรางทักษะใหกับ
นักศึกษาไดในเวลาอันรวดเร็ว
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