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บทคัดยอ 
        บทความนี้เปนการศึกษาถึงวิธีการควบคุมอัตราการไหลของ
ปมหอยโขงใหเปนไปตามความตองการใชงาน กลาวคือเม่ือตองการ
อัตราการไหลมากก็ใหปมหมุนดวยความเร็วรอบสูง และเม่ือตองการ
อัตราการไหลนอยก็ใหปมหมุนดวยความเร็วรอบต่ํา เพื่อใหความเร็ว
รอบในการหมุนขับปมสัมพันธกับอัตราการไหลที่ตองการ การควบ
คุมความเร็วจะใชสัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสง
สัญญาณผานตัวแปลงสัญญาณไปยังอินเวอรทเตอร เพื่อปรับความถี่
ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอรที่ขับปมปรับเปลี่ยนความเร็ว
รอบตามอัตราการไหลที่เปลี่ยนแปลงดวย  จากการทดลองปรับ
เปลี่ยนอัตราการไหล แลวเปรียบเทียบการคาเฮดกับอัตราการไหล 
คาประสิทธิภาพกับอัตราการไหล และคากําลังของมอเตอรกับอัตรา
การไหล จะเห็นวาเม่ือความเร็วรอบขับปมลดลงจะทําใหคาเฮดและ
กําลังที่ใชขับปมลดลงดวย จะเห็นวาเม่ือตองการอัตราการไหลลดลง
การปรับความเร็วรอบจะชวยใหประหยัดพลังงานลงได   
 
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 
 โดยปกติการติดตั้งปมเพื่อการใชงานจะเลือกจุดที่ปมใหประ
สิทธิภาพสูงสุด การประหยัดพลังงานที่ใชขับปมซ่ึงสามารถทําได
โดยการออกแบบปรับปรุงประสิทธิภาพของตัวปมใหสูงข้ึน  รวมถึง
การปรับปรุงระบบที่เกี่ยวของกับปมโดยรวม มอเตอรไฟฟาที่ใชขับ
ปมสวนใหญจะมีความเร็วรอบคอนขางคงที่ทําใหปมสงอัตราการไหล
คงที่ดวย  แตในงานบางประเภทที่มีการปรับเปลี่ยนอัตราการไหลอยู
บอยๆ การปรับเปลี่ยนความเร็วรอบใหลดลงตามอัตราการไหลที่
ปรับลดลงจะเปนการชวยใหมีการประหยัดไดอยางมีประสิทธิภาพ 
ดังน้ันโครงงานนี้จึงไดศึกษาวิธีควบคุมความเร็วรอบของมอเตอรที่ใช
ขับปม  โดยใหความเร็วรอบสัมพันธกับอัตราการไหลที่ตองการ  
   

2. โครงสรางและหลักการทํางานของปมหอยโขง 
 ปมหอยโขง (Centrifugal pumps)[1] มีสวนประกอบที่
สําคัญสองสวนคือ สวนใบพัด (Impeller) ซ่ึงมีลักษณะเปนใบโคงมน
หลอยึดติดกับแผนประกบสําหรับประกอบเขากับเพลา และตัวเรือน
ปม (housing) ซ่ึงเปนชิ้นสวนที่อยูกับที่สําหรับหอหุมตัวใบพัดและ
พวกแบริ่งภายในตัวปม การทํางานของปมหอยโขงเร่ิมจากการ
หมุนของตนกําลังซ่ึงอาจเปนมอเตอรไฟฟา หรือเครื่องยนตถาย
ทอดพลังงานผานปมไปยังใบพัดใหหมุนดวยความเร็วสูงทําใหชอง
ทางดูดมีความดันต่ํากวาความดันบรรยากาศ ของเหลวจึงไหลเขา
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ไปในเรือนปมแลวถูกใบพัดขับดันเหวี่ยงของเหลวออกไปทางชอง
ออกซึ่งอยูในแนวตั้งฉากกับแกนเพลาเขาไปสูระบบทอ  
 

 
 

รูปที่ 1 แสดงลักษณะโครงสรางของปมหอยโขง 
 
3. สมรรถนะของปมหอยโขง  
 ปมแตละตัวจะแสดงคาสมรรถนะดวยกราฟแสดงคุณ
ลักษณะ ( Pump characteristics) ซ่ึงจะบอกใหทราบถึงคาความ
ดันที่เรียกวา คาเฮด ( Head ) อัตราการไหล ( Flow rate ) กําลังที่
ใชขับปม ( Horse power ) และคาประสิทธิภาพของปม ( Pump 
efficiency ) กราฟแสดงสมรรถนะทั่วๆไปของปมหอยโขงจะแสดง 
ดังรูปที่ 2[1] 
efficiency ) กราฟแสดงสมรรถนะทั่วๆไปของปมหอยโขงจะแสดง 
ดังรูปที่ 2[1] 

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

              
 การทํางานของปมเม่ือความเร็วรอบเปลี่ยนไปจะเปนไปตาม
กฎความคลายคลึง (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 และความเร็วรอบใหมตามลําดับ,    Q1,Q2   คืออัตราการ
ไหลที่ความเร็วรอบ N1 และ N2  ตามลําดับ,  H1,H2  คือเฮดของปม
ที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ    และ  L1,L2  คือกําลังที่ใหกับ
ปมที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ     

 การทํางานของปมเม่ือความเร็วรอบเปลี่ยนไปจะเปนไปตาม
กฎความคลายคลึง (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 และความเร็วรอบใหมตามลําดับ,    Q1,Q2   คืออัตราการ
ไหลที่ความเร็วรอบ N1 และ N2  ตามลําดับ,  H1,H2  คือเฮดของปม
ที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ    และ  L1,L2  คือกําลังที่ใหกับ
ปมที่ความเร็วรอบ N1, N2 ตามลําดับ     
  
4.  การควบคุมความเร็วรอบของปม 4.  การควบคุมความเร็วรอบของปม 
           วิธีการควบคุมความเร็วรอบของปมในโครงงานนี้จะใช
สัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสงสัญญาณ Pulse ผาน
ตัวแปลงสัญญาณและจายแรงเคลื่อน(Volt) ไปยังอินเวอรทเตอร จาก

น้ันอินเวอรเตอรก็จะปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอร
ที่ขับปม ปรับเปลี่ยนความเร็วรอบตามความถี่ที่เปลี่ยนแปลงดวย   

           วิธีการควบคุมความเร็วรอบของปมในโครงงานนี้จะใช
สัญญาณปอนกลับจาก Flow Sensor ซ่ึงจะสงสัญญาณ Pulse ผาน
ตัวแปลงสัญญาณและจายแรงเคลื่อน(Volt) ไปยังอินเวอรทเตอร จาก

น้ันอินเวอรเตอรก็จะปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหมอเตอร
ที่ขับปม ปรับเปลี่ยนความเร็วรอบตามความถี่ที่เปลี่ยนแปลงดวย   

  

 
     

รูปที่ 3.  แสดงหลักการปรับความของมอเตอรที่ใชขับปม 
 

5. ชุดทดลองและอุปกรณการทดลอง      
 จากแนวความคิดในการปรับเปลี่ยนความเร็วรอบของปมดัง
กลาว ไดทําการประกอบชุดทดลองดังแสดงในรูปที่ 4  โดยมีอุปกรณ
ทีสําคัญดังน้ีคือ 
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รูปที่ 4 แสดง ชุดทดลองที่ไดติดตั้งระบบควบคุมไว 
 

 
 
  รูปที่ 5 แสดง ภาพถายชุดทดลองที่ไดติดตั้งระบบควบคุมไว 

 
 



5.1    Flow Sensor ชนิด Paddle-Wheel  โครงสรางของตัว 
Paddle-Wheel มีใบพัดตามแนวทิศทางการไหล  

 

 

 

 
รูปที่ 8  แสดงลักษณะของ F/V converter 

        
   5. 4   ชุดประกอบสวิตซเกียร  จะเปนอุปกรณที่ติดตั้งเขาไป 
เพื่อปองกันมอเตอรไมใหเสียหายเมื่อเกิดกระแสลัดวงจร  และปอง
กันอันตรายตอบุคคล  

รูปที่ 6 แสดง Flow Sensor ชนิด Paddle-Wheel 
 
เม่ือของไหลไหลผานจะทําใหใบพัดหมุนไปตามอัตราการไหล ที่

ตัว Housing มี Pick off coil เม่ือใบพัดหมุนผาน Pick off coil ที่พัน
อยูบนแทงแมเหล็กถาวร จะเกิดสัญญาณ Pulse ข้ึนโดยใชสัญญาณ
ชวงบวก เปนตัวกําหนดคาความถี่ของ Pulse หรือบอกหนวยเปน 
Hz. 

       การประกอบอุปกรณอิเลคทรอนิคส ควบคุมความเร็ว ของปม
จะแสดง ดังรูปที่ 10   
 

 

 
5.2 Inverter  เปนอุปกรณทางไฟฟาซึ่งสามารถปรับเปลี่ยน

ความถี่ของแรงดลื่อนไฟฟาไปยังมอเตอรทําใหมอเตอรเปลี่ยนแปลง
ความเร็วรอบได 
 

 

 
รูปที่ 10 แสดงภาพถายวงจรไฟฟาควบคุมความเร็วของปม 

 
6 .การทดลองและ ผลการทดลอง 

ทําการทดลองจากชุดทดลองที่สรางข้ึนเร่ิมจากเดินปมที่
ความเร็วรอบสูงสุด 1500 รอบตอนาที แลวบันทึกคาเฮดเทียบกับ
อัตราการไหล จากนั้นก็ปรับลดอัตราการไหลที่วาลวดานจาย Flow 
Sensor จะสงสัญญาณผาน F/V converter ไปยังอินเวอรทเตอร เพื่อ
ปรับความถี่ที่ปอนใหมอเตอร เปนผลใหความเร็วของปมลดลง แลว
บันทึกคา เฮดเทียบกับอัตราการไหลที่ความเร็วรอบ  1400, 1300, 
1200,1100,1000 และ 900 รอบตอนาที ความสัมพันธระหวางคา
เฮดและอัตราการไหลที่ความเร็วรอบตางๆ ไดแสดงไวในรูปที่ 12.  

  
รูปที่  7 แสดงลักลักษณะของ Inverter 

      
  5.3   F/V converter           เปนวงจรอิเลคทรอนิคสที่ทําหนาที่
เปลี่ยนสัญญาณความถี่ที่ไดรับจาก Flow sensor เปนสัญญาณแรง
ดันสงให Inverter โดยในการทดลองนี้เลือกใชชวง 0 – 10 VDC 
ตามการรับสัญญาณของ Inverter 
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รูปที่ 13 แสดงความสัมพันธระหวางคา ประสิทธิภาพ กับอัตรา  
           การไหลที่ความเร็วตางๆ 
 
 เม่ือทดลองหาคากําลังที่มอเตอร็ขับปมเทียบกับอัตราการไหล

ที่ความเร็วรอบตางๆ  โดยการปรับวาลวดานสงเพื่อใหความเร็วลด
ลงเชนกัน  ก็จะเห็นวาที่ความเร็วรอบลดลงจะใหกําลังที่มอเตอรลด
ลงไปดวยตามลําดับดังแสดงในรูปที่ 14 
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รูปที่ 14 แสดงความสัมพันธระหวางคา กําลังของมอเตอร เทียบกับ   

รูปที่ 11 แสดงวงจรไฟฟาควบคุมความเร็วของปม 
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รูปที่ 12 แสดงความสัมพันธระหวางคา เฮด กับอัตราการไหลที่ 

     อัตรา การไหลที่ความเร็วรอบตางๆ 
 
7.สรุป  จากผลการทดลองแสดงใหเห็นวาการใชปมกับงานที่มี

การปรับเปลี่ยนอัตราการไหลบอยๆ  การปรับเปลี่ยนความเร็วของ
มอเตอรตนกําลังตามปริมาณการไหลที่ตองการ จะชวยใหเกิดการ
ประหยัดพลังได แตจะประหยัดไดเฉพาะระบบที่อัตราการไหลอยูใน
ชวงที่เปนเฮดความฝดเทานั้น 
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