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บทคัดยอ 
        บทความนี้เปนการศึกษาถึงวิธีการควบคุมอัตราการไหลของ
ปมหอยโขงใหเปนไปตามความตองการใชงาน กลาวคือเม่ือตองการ
อัตราการไหลมากก็ใหปมหมุนดวยความเร็วรอบสูง และเม่ือตองการ
อัตราการไหลนอยก็ใหปมหมุนดวยความเร็วรอบต่ํา เพื่อใหความเร็ว
รอบในการหมุนขับปมสัมพันธกับอัตราการไหลที่ตองการ การควบ
คุมความเร็วจะใชสัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสง
สัญญาณผานตัวแปลงสัญญาณไปยังอินเวอรทเตอร เพื่อปรับความถี่
ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอรที่ขับปมปรับเปลี่ยนความเร็ว
รอบตามอัตราการไหลที่เปลี่ยนแปลงดวย  จากการทดลองปรับ
เปลี่ยนอัตราการไหล แลวเปรียบเทียบการคาเฮดกับอัตราการไหล 
คาประสิทธิภาพกับอัตราการไหล และคากําลังของมอเตอรกับอัตรา
การไหล จะเห็นวาเม่ือความเร็วรอบขับปมลดลงจะทําใหคาเฮดและ
กําลังที่ใชขับปมลดลงดวย จะเห็นวาเม่ือตองการอัตราการไหลลดลง
การปรับความเร็วรอบจะชวยใหประหยัดพลังงานลงได   
 
Abstract 
 The purpose of this article is to study flow rate control 
of a centrifugal pump depending on working condition. This 
means that if the demand flow rate is high, pump will operate 
at high speed and pump will operate at low speed if the 
demand flow rate is low. Speed control in the pump is done by 
the feedback signal, converted to frequency, from a flow 
sensor. In our study, it is found that if pump speed is reduced, 

pump head and input power for a motor are decreased. 
Therefore, pump speed control greatly helps to save energy.  
 
1. บทนํา 
 โดยปกติการติดตั้งปมเพื่อการใชงานจะเลือกจุดที่ปมใหประ
สิทธิภาพสูงสุด การประหยัดพลังงานที่ใชขับปมซ่ึงสามารถทําได
โดยการออกแบบปรับปรุงประสิทธิภาพของตัวปมใหสูงข้ึน  รวมถึง
การปรับปรุงระบบที่เกี่ยวของกับปมโดยรวม มอเตอรไฟฟาที่ใชขับ
ปมสวนใหญจะมีความเร็วรอบคอนขางคงที่ทําใหปมสงอัตราการไหล
คงที่ดวย  แตในงานบางประเภทที่มีการปรับเปลี่ยนอัตราการไหลอยู
บอยๆ การปรับเปลี่ยนความเร็วรอบใหลดลงตามอัตราการไหลที่
ปรับลดลงจะเปนการชวยใหมีการประหยัดไดอยางมีประสิทธิภาพ 
ดังน้ันโครงงานนี้จึงไดศึกษาวิธีควบคุมความเร็วรอบของมอเตอรที่ใช
ขับปม  โดยใหความเร็วรอบสัมพันธกับอัตราการไหลที่ตองการ  
   

2. โครงสรางและหลักการทํางานของปมหอยโขง 
 ปมหอยโขง (Centrifugal pumps)[1] มีสวนประกอบที่
สําคัญสองสวนคือ สวนใบพัด (Impeller) ซ่ึงมีลักษณะเปนใบโคงมน
หลอยึดติดกับแผนประกบสําหรับประกอบเขากับเพลา และตัวเรือน
ปม (housing) ซ่ึงเปนชิ้นสวนที่อยูกับที่สําหรับหอหุมตัวใบพัดและ
พวกแบริ่งภายในตัวปม การทํางานของปมหอยโขงเร่ิมจากการ
หมุนของตนกําลังซ่ึงอาจเปนมอเตอรไฟฟา หรือเครื่องยนตถาย
ทอดพลังงานผานปมไปยังใบพัดใหหมุนดวยความเร็วสูงทําใหชอง
ทางดูดมีความดันต่ํากวาความดันบรรยากาศ ของเหลวจึงไหลเขา
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ไปในเรือนปมแลวถูกใบพัดขับดันเหวี่ยงของเหลวออกไปทางชอง
ออกซึ่งอยูในแนวตั้งฉากกับแกนเพลาเขาไปสูระบบทอ  
 

 
 

รูปที่ 1 แสดงลักษณะโครงสรางของปมหอยโขง 
 
3. สมรรถนะของปมหอยโขง  
 ปมแตละตัวจะแสดงคาสมรรถนะดวยกราฟแสดงคุณ
ลักษณะ ( Pump characteristics) ซ่ึงจะบอกใหทราบถึงคาความ
ดันที่เรียกวา คาเฮด ( Head ) อัตราการไหล ( Flow rate ) กําลังที่
ใชขับปม ( Horse power ) และคาประสิทธิภาพของปม ( Pump 
efficiency ) กราฟแสดงสมรรถนะทั่วๆไปของปมหอยโขงจะแสดง 
ดังรูปที่ 2[1] 
efficiency ) กราฟแสดงสมรรถนะทั่วๆไปของปมหอยโขงจะแสดง 
ดังรูปที่ 2[1] 

  
รูปที่ 2 กราฟแสดงคุณลักษณะ ( Pump characteristics) รูปที่ 2 กราฟแสดงคุณลักษณะ ( Pump characteristics) 

              
 การทํางานของปมเม่ือความเร็วรอบเปลี่ยนไปจะเปนไปตาม
กฎความคลายคลึง (Similarity laws)[2] น้ันคือ Q2/Q1 = N2/N1, 
H2/H1 = (N2/N1)2 และ L2/L1 = (N2/N1)3  เม่ือ  N1,N2  คือ ความเร็ว
รอบเดิม และความเร็วรอบใหมตามลําดับ,    Q1,Q2   คืออัตราการ
ไหลที่ความเร็วรอบ N1 และ N2  ตามลําดับ,  H1,H2  คือเฮดของปม
ที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ    และ  L1,L2  คือกําลังที่ใหกับ
ปมที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ     

 การทํางานของปมเม่ือความเร็วรอบเปลี่ยนไปจะเปนไปตาม
กฎความคลายคลึง (Similarity laws)[2] น้ันคือ Q2/Q1 = N2/N1, 
H2/H1 = (N2/N1)2 และ L2/L1 = (N2/N1)3  เม่ือ  N1,N2  คือ ความเร็ว
รอบเดิม และความเร็วรอบใหมตามลําดับ,    Q1,Q2   คืออัตราการ
ไหลที่ความเร็วรอบ N1 และ N2  ตามลําดับ,  H1,H2  คือเฮดของปม
ที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ    และ  L1,L2  คือกําลังที่ใหกับ
ปมที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ     
  
4.  การควบคุมความเร็วรอบของปม 4.  การควบคุมความเร็วรอบของปม 
           วิธีการควบคุมความเร็วรอบของปมในโครงงานนี้จะใช
สัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสงสัญญาณ Pulse ผาน
ตัวแปลงสัญญาณและจายแรงเคลื่อน(Volt) ไปยังอินเวอรทเตอร จาก

น้ันอินเวอรเตอรก็จะปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอร
ที่ขับปม ปรับเปลี่ยนความเร็วรอบตามความถี่ที่เปลี่ยนแปลงดวย   

           วิธีการควบคุมความเร็วรอบของปมในโครงงานนี้จะใช
สัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสงสัญญาณ Pulse ผาน
ตัวแปลงสัญญาณและจายแรงเคลื่อน(Volt) ไปยังอินเวอรทเตอร จาก

น้ันอินเวอรเตอรก็จะปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอร
ที่ขับปม ปรับเปลี่ยนความเร็วรอบตามความถี่ที่เปลี่ยนแปลงดวย   

  

 
     

รูปที่ 3.  แสดงหลักการปรับความของมอเตอรที่ใชขับปม 
 

5. ชุดทดลองและอุปกรณการทดลอง      
 จากแนวความคิดในการปรับเปลี่ยนความเร็วรอบของปมดัง
กลาว ไดทําการประกอบชุดทดลองดังแสดงในรูปที่ 4  โดยมีอุปกรณ
ทีสําคัญดังน้ีคือ 
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รูปที่ 4 แสดง ชุดทดลองที่ไดติดตั้งระบบควบคุมไว 
 

 
 
  รูปที่ 5 แสดง ภาพถายชุดทดลองที่ไดติดตั้งระบบควบคุมไว 

 
 



5.1    Flow Sensor ชนิด Paddle-Wheel  โครงสรางของตัว 
Paddle-Wheel มีใบพัดตามแนวทิศทางการไหล  

 

 

 

 
รูปที่ 8  แสดงลักษณะของ F/V converter 

        
   5. 4   ชุดประกอบสวิตซเกียร  จะเปนอุปกรณที่ติดตั้งเขาไป 
เพื่อปองกันมอเตอรไมใหเสียหายเมื่อเกิดกระแสลัดวงจร  และปอง
กันอันตรายตอบุคคล  

รูปที่ 6 แสดง Flow Sensor ชนิด Paddle-Wheel 
 
เม่ือของไหลไหลผานจะทําใหใบพัดหมุนไปตามอัตราการไหล ที่

ตัว Housing มี Pick off coil เม่ือใบพัดหมุนผาน Pick off coil ที่พัน
อยูบนแทงแมเหล็กถาวร จะเกิดสัญญาณ Pulse ข้ึนโดยใชสัญญาณ
ชวงบวก เปนตัวกําหนดคาความถี่ของ Pulse หรือบอกหนวยเปน 
Hz. 

       การประกอบอุปกรณอิเลคทรอนิคส ควบคุมความเร็ว ของปม
จะแสดง ดังรูปที่ 10   
 

 

 
5.2 Inverter  เปนอุปกรณทางไฟฟาซึ่งสามารถปรับเปลี่ยน

ความถี่ของแรงดลื่อนไฟฟาไปยังมอเตอรทําใหมอเตอรเปลี่ยนแปลง
ความเร็วรอบได 
 

 

 
รูปที่ 10 แสดงภาพถายวงจรไฟฟาควบคุมความเร็วของปม 

 
6 .การทดลองและ ผลการทดลอง 

ทําการทดลองจากชุดทดลองที่สรางข้ึนเร่ิมจากเดินปมที่
ความเร็วรอบสูงสุด 1500 รอบตอนาที แลวบันทึกคาเฮดเทียบกับ
อัตราการไหล จากนั้นก็ปรับลดอัตราการไหลที่วาลวดานจาย Flow 
Sensor จะสงสัญญาณผาน F/V converter ไปยังอินเวอรทเตอร เพื่อ
ปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหความเร็วของปมลดลง แลว
บันทึกคา เฮดเทียบกับอัตราการไหลที่ความเร็วรอบ  1400, 1300, 
1200,1100,1000 และ 900 รอบตอนาที ความสัมพันธระหวางคา
เฮดและอัตราการไหลที่ความเร็วรอบตางๆ ไดแสดงไวในรูปที่ 12.  

  
รูปที่  7 แสดงลักลักษณะของ Inverter 

      
  5.3   F/V converter           เปนวงจรอิเลคทรอนิคสที่ทําหนาที่
เปลี่ยนสัญญาณความถี่ที่ไดรับจาก Flow sensor เปนสัญญาณแรง
ดันสงให Inverter โดยในการทดลองนี้เลือกใชชวง 0 – 10 VDC 
ตามการรับสัญญาณของ Inverter 
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รูปที่ 13 แสดงความสัมพันธระหวางคา ประสิทธิภาพ กับอัตรา  
           การไหลที่ความเร็วตางๆ 
 
 เม่ือทดลองหาคากําลังที่มอเตอร็ขับปมเทียบกับอัตราการไหล

ที่ความเร็วรอบตางๆ  โดยการปรับวาลวดานสงเพื่อใหความเร็วลด
ลงเชนกัน  ก็จะเห็นวาที่ความเร็วรอบลดลงจะใหกําลังที่มอเตอรลด
ลงไปดวยตามลําดับดังแสดงในรูปที่ 14 
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รูปที่ 14 แสดงความสัมพันธระหวางคา กําลังของมอเตอร เทียบกับ   

รูปที่ 11 แสดงวงจรไฟฟาควบคุมความเร็วของปม 
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รูปที่ 12 แสดงความสัมพันธระหวางคา เฮด กับอัตราการไหลที่ 

     อัตรา การไหลที่ความเร็วรอบตางๆ 
 
7.สรุป  จากผลการทดลองแสดงใหเห็นวาการใชปมกับงานที่มี

การปรับเปลี่ยนอัตราการไหลบอยๆ  การปรับเปลี่ยนความเร็วของ
มอเตอรตนกําลังตามปริมาณการไหลที่ตองการ จะชวยใหเกิดการ
ประหยัดพลังได แตจะประหยัดไดเฉพาะระบบที่อัตราการไหลอยูใน
ชวงที่เปนเฮดความฝดเทานั้น 
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