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บทคัดยอ 

 การบํารุงรักษาเชงิพยากรณ เพื่อติดตามสภาพของชิน้สวนอุปกรณในขณะที่มอเตอรกําลังเดินเคร่ืองทํางาน

ตามปกติ ซึ่งไมจําเปนตองหยุดมอเตอร โดยใชหลักการตรวจวดัสัญญาณการส่ันสะเทือน เพ่ือหาความไมสมมาตรของชอง

อากาศระหวางสเตเตอรและโรเตอร (Stator / Rotor Air Gap Eccentricity) กราฟสเปคตรัมสามารถวิเคราะหการ

ส่ันสะเทือนอยางรุนแรงที่ความถี่ของการส่ันสะเทือนสองเทาของความถี่สาย (Twice Line Frequency: 2xFL) และความถ่ีของ

บารโรเตอร (Rotor Bar Pass Frequency: RBPF) วินิจฉยัไดวาการส่ันสะเทือนเกิดขึ้นจากความผิดปกติอันมีสาเหตุจากไฟฟา 

ทําใหบารโรเตอรของมอเตอรปมน้ําปอนหมอไอนํ้าของโรงไฟฟาเกิดความเสียหายแบบหลวมคลอน งานวิจัยพบวา เมื่อ

เปรียบเทียบคาใชจาย ระหวางการบํารุงรักษาเชงิพยากรณ และการบํารุงรักษาแบบขัดของกะทันหัน พบวาการบํารุงรักษา

เชิงพยากรณสามารถลดตนทุนไดถึง 42.57% นอกจากน้ัน การบํารุงรักษาเชงิพยากรณจะใชเวลาซอมมอเตอรนอยกวาการ

บํารุงรักษาแบบขัดของกะทันหนั เปนเวลา 15 วัน ดังนั้น ทําใหการดําเนินการแบบการบํารุงรักษาเชิงพยากรณมโีอกาสขาย

ไฟฟาเพิ่มขึ้น 33.33%  
 

คําสําคญั: การบํารุงรักษาเชงิพยากรณ, การบํารุงรักษาแบบขัดของกะทันหัน, การวิเคราะหการส่ันสะเทือนสเปคตรัม, 

ความถ่ีของการส่ันสะเทือนสองเทาของความถี่สาย, ความถี่ของบารโรเตอร, มาตรฐานการส่ันสะเทือน ISO 10816-3 

 

Abstract 

 Predictive maintenance (PredM) is monitoring the deterioration condition of components during operations in progress, 

without obstructing the production. The vibration signal is used to detect the symmetry between the stator and rotor air gap 

eccentricity. Spectra graph can be used to analyze the high amplitude of twice line frequency (2xFL) and rotor bar pass frequency 

(RBPF) vibration. The electrical problem results in the vibration spectra. The rotor bar of the motor boiler feed pump in power plant 

is loosen damaged. The comparison of maintenance cost between PredM and Breakdown Maintenance (BM) is shown that the 

PredM cost can be reduced by 42.57%. In addition, PredM overhaul task takes 15 days shorter than BM. The sales of electricity is 

likely to be increased by 33.33%   

 

Keywords: Predictive Maintenance, Breakdown Maintenance, Vibration Spectrum Analysis, 2xFL, RBPF, Vibration Standard ISO 

10816-3 
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1. บทนํา 

ปจจุบันความจําเปนในการใชไฟฟามีมากขึ้น ทํา

ใหโรงไฟฟาตองผลิตไฟฟาใหพอเพียงกับความ

ตองการใชไฟฟาที่เพิ่มขึ้น เนื่องจากไฟฟาไมสามารถ

กักเก็บไดเหมือนน้ําประปา สงผลใหโรงไฟฟาตองผลิต

ไฟฟาตลอด 24 ชั่วโมง การขัดของกะทันหัน 

(Breakdown) ของชิ้นสวนเครื่ องจักรต างๆใน

กระบวนการผลิตไฟฟาจะมีผลกระทบอยางมากในการ

ผลิตไฟฟา การเลือกใชงานบํารุงรักษาที่เหมาะสม

ใหกับอุปกรณตางๆจะชวยใหระบบผลิตไฟฟามีความ

พรอมและนาเชื่อถือในการผลิตไฟฟามากยิ่งขึ้น เชน 

บารโรเตอรของมอเตอรปมน้ําปอนหมอไอน้ําของ

โรงไฟฟาเกิดความเสียหายแบบหลวมคลอน เพื่อ

หลีกเล่ียงปญหาดังกลาวจึงควรมีการตรวจสอบติดตาม

ความผิดพลาดเหลานี้ เพ่ือปองกันความลมเหลวท่ีจะ

เกิดขึ้น บารโรเตอรหลวมคลอนไมทําใหเกิดความ

ลมเหลวทันที แตถาจํานวนของบารโรเตอรหลวม

คลอนมากๆ มอเตอรจะมีแรงบิดไมมากพอที่จะขับ

โหลด ทําใหเกิดการส่ันของมอเตอรเพิ่มขึ้น ซึ่งจะสงผล

ใหสวนอื่นๆ เสียหายตามมา เทคนิดตางๆ ไดรับการ

พัฒนาเพ่ือตรวจสอบเฝาติดตามการหลวมคลอนของ

บารโรเตอร  โดยไมตองหยุดเครื่องจักร เพราะ

เคร่ืองจักรขนาดใหญการหยุดเพื่อถอดประกอบรื้อโร

เตอรจะเสียคาใชมาก เชน คาเสียโอกาสในการขาย

ไฟฟาเ พ่ือหยุดตรวจเช็ค คาแรงงานในการถอด

ประกอบ คาเปล่ียนชิ้นสวนอะไหลประเก็นกันรั่ว และ

แบริ่ง เปนตน 

 

2.  ทฤษฏีที่เกี่ยวของ 

2.1 การซอมบํารุงแบบขัดของกะทันหัน 
(Breakdown Maintenance: BM) 

งานบํารุงรักษาที่เปนงานซอมเครื่องจักรหลังจาก

ที่เคร่ืองจักรเกิดขัดของกะทันหัน โดยเปล่ียนชิ้นสวนที่

เสียหาย ซอมแซมชิ้นสวนบางสวน หรือทําชิ้นสวน

ขึ้นมาใหม เพื่อใหเคร่ืองจักรสามารถกลับมาใชงานใหม

ไดดี [7] 

     

  2.2 การบํารุงรักษาเชิงพยากรณ (Predictive 
Maintenance: PredM) 

     งานบํารุงรักษาที่กําหนดใหมีการวิเคราะหการ

เส่ือมสภาพของเคร่ืองจักรหรือตรวจวัดสภาพการ

ทํางานดวยเครื่องมือที่สามารถวิเคราะหสภาพความ

รุนแรงที่ผิดปกติ ทําใหพยากรณอายุการใชงานของ

เครื่องจักร และวางแผนท่ีจะแกไขกอนที่ เกิดการ

ขัดของกะทันหันของเครื่องจักร [7] 

     2.3 วิวัฒนาการของการบํารุงรักษา 

     กอนป 1950 เปนยุคที่เครื่องจักรออกแบบมาใหใช

งานงายไมซับซอน มีความแข็งแรง การซอมบํารุงจึง

เปล่ียนแคอะไหลและซอมแซมอุปกรณบางตัวที่ขัดของ

กะทั นหั น แ ล ะห ม ดอายุ ก า ร ใ ช ง าน  (Breakdown 

Maintenance: BM) ตอมาระหวางป ค.ศ. 1950 – 1970 

ผูผลิตเคร่ืองจักรเปนผูกําหนดการซอมบํารุงรักษา 

เพราะผูที่มีความเขาใจในการใชงานของเครื่องจักรมไีม

มากนัก และคิดวาการชํารุดเสียหายหรือสึกหรอของ

เคร่ืองจักรมีลักษณะเปนเสนโคงรูปอางน้ํา (Bathtub 

Curve) เทานั้น ดังรูปที่ 1 

 

รูปที่ 1 The classical bathtub curve [8] 

 

      ยุคหลังป ค.ศ. 1970 เปนตนมา พบวาการชํารุด

ของเคร่ืองจักรมีอยู 6 รูปแบบหลัก รูปแบบ A, B และ C 

เปนรูปแบบที่เหมาะกับการบํารุงรักษาเชิงปองกัน 

(Preventive Maintenance: PM) เพราะการสึกหรอของ

เครื่องจักรมีความสัมพันธกับอายุการใชงาน สวน

รูปแบบ D, E และ F เลือกใชการบํารุงรักษาเชิง

พยากรณ (Predictive Maintenance: PredM) เน่ืองจากอายุ

การใชงานไมมีความสัมพันธกับอัตราการสึกหรอของ

เคร่ืองจักร ดังรูปที่ 2 
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รูปที่ 2 Age-reliability patterns [9] 

 

       2.2 การสั่นสะเทือน (Vibration) 
 การส่ันสะเทือน คือการเคล่ือนที่ของวัตถุ

รอบๆ จุดสมดุลในชวงเวลาหนึ่งของการเคล่ือนที่ ไมวา

การเคล่ือนที่รอบจุดสมดุลนั้นจะเกิดขึ้นในแบบการ

เคล่ือนที่กลับไปกลับมา หรือจะเปนการแกวงรอบจุด

สมดุลก็ตาม เชน การแกวงของลูกตุมนาฬิกา หรือการ

เคล่ือนที่ของมวลที่ติดกับสปริง เปนตน ความถี่ 

(Frequency) วัตถุที่มีการส่ันจะเคล่ือนท่ีกลับไปกลับมา

ผานตําแหนงคงที่หนึ่ง เมื่อเคล่ือนท่ีผานตําแหนงสูงสุด

คาหนึ่ง และยอนกลับมายังตําแหนงคงท่ีเดิม ถือวามี

การเคล่ือนที่ครบ 1 รอบ (1 Cycle) ในชวงเวลา 1 วินาที 

มีหนวยเปนเฮิรตย (Hertz; Hz)  แอมพลิจูด (Amplitude) 

วัตถุที่มีการเคล่ือนที่แบบส่ันจะมีคาระยะทางหรือการ

กระจัด (Displacement) มากที่สุดในแตละขางของ

ตําแหนงคงท่ีหนึ่ง มีหนวยเปนความยาว ความรุนแรง

ของการ ส่ันจะขึ้นกับคาแอมพลิจูดนี้  ความเร็ว 

(Velocity) วัตถุที่มีการเคล่ือนที่แบบส่ันจะมีการกระจัด  

(Displacement) ที่เปล่ียนแปลงเทียบกับเวลา ในระหวาง

การเคล่ือนที่ มีหนวยเปนระยะทางตอเวลา ความเรง 

(Acceleration) การเปล่ียนแปลงความเร็วของการส่ันของ

วัตถุจากคา 0 ถึงคาสูงสุดระวางการส่ันแตละรอบเทียบ

เวลา มีหนวยเปนระยะทางตอหนวยเวลากําลังสอง [1] 

ดังรูปที่ 3 

 
รูปที่ 3 ลักษณะองคประกอบของการส่ันสะเทือน [2] 

DRC0007



การประชุมวิชาการเครือขายวิศวกรรมเครือ่งกลแหงประเทศไทย ครั้งที่ 30            

                                                                                       5-8 กรกฎาคม 2559 จังหวัดสงขลา 

               2.3 ปญหาของโรเตอร (Rotor Problem) 
 โครงสรางของโรเตอรมอเตอรประกอบดวย

เพลา (Shaft) บารโรเตอร (Rotor Bar) จุดเชื่อมตอของวง

แหวนรอบนอก (Shorting Ring) แผนลามิเนทของโร

เตอร (Rotor Laminate) [3] ดังรูปที่ 4 การแตกหักบารโร

เตอร จะทําใหเกิดการส่ันสะเทือนของมอเตอรสูงที่ 1X 

พรอมดวยความถี่ขางเคียงของความถี่ตัดผานขั้ว (Pole 

Pass Frequency: PF) และถาปญหาเกิดจากการหลวม

ของบารโรเตอร (Loose Rotor Bar) สเปกตรัมจะแสดง

สัญญาณความถี่ของโรเตอรบาร (Rotor Bar Pass 

Frequency: RBPF) พรอมดวยความถี่ขางเคียงที่ 2 x 

ความถี่ทางไฟฟา (2FL) รอบๆ RBPF [2] ดังรูปที่ 5 

วงจรแมเหล็กของโรเตอรมีลักษณะเปนตาขายที่มีตัว

ตานทาน (Resistance) และ ตัวเหน่ียวนํา (Inductance) 

[4] ดังรูปที่ 6 

 

 
รูปที่ 4 แสดงโครงสรางของบารโรเตอร [3] 

 

 
รูปที่ 5 ลักษณะของสเปกตรัมแสดงปญหาทางไฟฟา

ของมอเตอร [2] 

 

 
รูปที่ 6 วงจรความตานทาน (Resistance) และตัว

เหนี่ยวนํา (Inductance) ของบารโรเตอร [4] 

       2.4 การสั่นสะเทอืนตามมาตรฐานสากล 
(ISO10816-3 Standard) 
 การกําหนดระดับความสําคัญและความ

เรงดวนแบงออกเปน 4 ระดับคือ ระดับดี เปนระดับ

การส่ันสะเทือนของเคร่ืองจักรท่ีปกติหรือเครื่องจักรท่ี

ติดตั้งใหม ระดับพอใช เปนระดับการส่ันสะเทือนที่

ยอมใหเครื่องจักรทํางานไดในชวงส้ันๆ และติดตามดู

แนวโนมความรุนแรงสม่ําเสมอ ระดับท่ีควรปรับปรุง 

เปนระดับการส่ันสะเทือนที่อันตรายควรหยุดเคร่ืองจักร

เพื่อทําการแกไข แตถาไมสามารถหยุดเครื่องจักรได 

ควรเฝาติดตามอยางใกลชิดเพราะเครื่องจักรสามารถ

เกิดความขัดของฉุกเฉินได และระดับหยุดเคร่ืองจักร 

เปนระดับการส่ันสะเทือนที่เปนอันตรายตอเครื่องจักร 

ควรหยุดเคร่ืองจักรเพ่ือหาสาเหตุและแกไขใหเปนปกติ  

3.วิธีการดําเนินงาน 

      3.1 ศึกษารายละเอียดของระบบ 

 โรงไฟฟาพลังความรอน (Thermal Power 

Plant) ใชพลังความรอนจากเชื้อเพลิงชนิดตาง ๆ เชน 

นํ้ามันเตา นิวเคลียร ถานหิน และกาซธรรมชาติ มา

ตมนํ้าใหเปนไอความดันสูงไปขับดันกังหันใหหมุนเปน

พลังงานกล และตอเพลาเขากับเครื่องกําเนิดไฟฟา ทํา

ใหเกิดกระแสไฟฟาซึ่งมีแรงดันและความถ่ีตามที่

กําหนดไว อุปกรณหลักของโรงไฟฟาพลังความรอน

กังหันไอนํ้า ไดแกหมอกําเนิดไอนํ้า (Boiler) น้ําบริสุทธิ์

ที่ปราศจากแรธาตุ (Deminerize Water) จะถูกสูบนํ้าโดย 

Motor Boiler Feed Pump (MBFP) เขาไปสูหมอและรักษา

ระดับน้ําในหมอน้ําใหเหมาะสม หมอไอนํ้าจะเปล่ียนนํ้า

ใหเปนไอนํ้าที่มีอุณหภูมิสูงและสงไอนํ้าไปที่เคร่ือง

กังหันไอน้ํา (Steam Turbine) เครื่องกังหันไอน้ําเปน

อุปกรณที่ใชเปล่ียนพลังงานความรอนของไอน้ําใหเปน

พลังงานกล โดยเพลาของเค ร่ืองกํา เนิดไฟฟ า

(Generator) มีแบบตอตรงเขากับเพลาของเครื่องกังหัน

ไอน้ําเมื่อเคร่ืองกังหันไอน้ําหมุน จะทําใหเพลาของ

เคร่ืองกําเนิดไฟฟาหมุนดวย และแบบมี Gear Box ซึ่ง

ทําหนาที่สงผานกําลังและเปลี่ยนความเร็วรอบหมุน 

จากเครื่องกังหันไอน้ําไปสูเครื่องกําเนิดไฟฟา โดย

เพลาของเครื่องกังหันไอนํ้าตอเขากับเพลาชุดของ 

Pinion Gear สวนเพลาของเคร่ืองกําเนิดไฟฟาตอเขากับ
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เพลาชุดของ Wheel Gear  เมื่อมีกระแสไฟฟาที่เกิดขึ้น

จากเครื่องกําเนิดไฟฟาจะสงเขาไปยังหมอแปลงไฟฟา 

 

แรงดันสูงเพ่ือจายใหกับสายสงแรงสูงตอไป ดังรูปที่ 7 

 

 
รูปที่ 7 ตัวอยางรูปแบบวัฏจักรโรงไฟฟาพลังความรอน [6] 

 

      3.2 จัดทําแผนการตรวจวัดและเก็บขอมูล 

 การซอมบํารุงเชิงพยากรณ (PdM) หมายถึง 

การทํางานบํารุงรักษาโดยกําหนดใหมีกิจกรรมการ

ตรวจวัดสภาพการทํางานหรือวิเคราะหการเส่ือมสภาพ

ของเคร่ืองจักร-อุปกรณ ดวยเครื่องมือตรวจจับหรือ

เคร่ืองมือทดสอบที่สามารถวิเคราะหสภาพความรุนแรง

ของความผิดปกติได ทําใหสามารถคาดการณถึงอายุ

การใชงาน และวางแผนแกไขกอนท่ีจะเกิดการชํารุด

เสียหายไดทันกาล  [7] โดยดําเนินการวัดเก็บขอมูล

เบื้องตน เพ่ือประเมินเปนฐานขอมูลในรูปของกราฟ

แนวโนม (Trend Plot) ถาเครื่องจักรมีการส่ันสะเทือน

เกินกวาคามาตรฐานที่กําหนด ใหทําการวิเคราะหหา 

สาเหตุที่เกิดขึ้นและรายงานสรุปผลของปญหา จัดทํา

แผนการบํารุงรักษาเพ่ือจัดเตรียมอะไหลสํารอง และ

ดําเนินการบํารุงรักษาตามแผนที่กําหนดไว ดังรูปที่ 8 

  3.3 การวางตําแหนงหัววัดการส่ันสะเทือน 

 การวัดการส่ันสะเทือนของมอเตอรไฟฟาและ

คอมเพรสเซอร ผูวิจัยไดวิเคราะหและไดกําหนด

ขอบเขตการวัด (Perimeters) เปน 2 จุดใหญๆ คือจุดที่ 1 

ดานทายมอเตอร (Motor Non Drive End) จุดท่ี 2 

มอเตอรดานขับโหลด (Motor Drive End) แตละจุด

ดําเนินการวัด 3 แนว คือ แนวดิ่ง (Vertical) แนวขาง 

(Horizontal) และแนวแกน (Axial) ดังรูปที่ 9 

 หัววัดการส่ันสะเทือนเปนชนิด Piezoelectric 

accelerometer แบบ Shear 100mV. ยานความถี่ที่ใชวัด 0 

ถึง 400 kHz 

 
รูปที่ 9 ตําแหนงที่ใชวัดการส่ันสะเทือนของมอเตอร

 

รูปที่ 8 ผังดําเนินงานการบํารุงรกัษาเชิงพยากรณ 
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 4 สรุปผลการวิจัย       
       4.1 วัดคาและเกบ็ขอมูลการส่ันสะเทือน  

ตารางที่ 1 บันทึกการส่ันสะเทือนเปรียบเทียบกอนซอมและหลังซอมบารโรเตอร โชวกราฟแนวโนมดังรูปที ่10  

RUNNING 

DIRECTION UNIT 

MOTOR BOILER FEED PUMP 

Status CONDITION     Position (1) Motor  

Non Drive End  

Position (2) Motor  

Drive End 

ON LOAD 100% 

Vertical mm/s - RMS 3.18 1.97 

Before  Horizontal mm/s - RMS 4.54 3.55 

Axial mm/s - RMS 1.23 4.66 

ON LOAD 100% 

Vertical mm/s - RMS 0.65 0.66 

After  Horizontal mm/s - RMS 0.60 0.78 

Axial mm/s - RMS 0.25 1.63 

 

 

รูปที่ 10 กราฟแนวโนมแสดงการส่ันสะเทือนเปรียบเทียบ 

กอนซอมและหลังซอมบารโรเตอร 
 

        4.2 วิเคราะหหาสาเหตุ 
จากการตรวจสอบคาการส่ันสะเทือนของ

มอเตอรขณะเดินเคร่ือง กอนซอมบารโรเตอร พบวาคา

การส่ันอยูในระดับท่ีควรปรับปรุง ที่มอเตอรตําแหนง 

1H (Motor NDE) เทากับ 4.54 mm/sและตําแหนง 2A 

(Motor DE) เทากับ 4.66 mm/s แสดงตารางท่ี 1       ทํา

การวัดการส่ันของมอเตอรในหนวยของความเร็ว 

(Velocity-mm/sRMS) พบความถี่การส่ันสะเทือนที่ 6000 

CPM เทากับ 2xFL (100Hz) ปญหานาจะเกิดจากการ

ผิดปกติของสนามแมเหล็กของมอเตอรที่ไมสมมาตร

ของชองวางอากาศ (Air Gap) ระหวางโรเตอรและสเต

เตอร แสดงกราฟสเปคตรัม ดังรูปที่ 11 

 
รูปที่ 11 สเปกตรัมแสดงความถ่ีที่ตําแหนง1H พบความถ่ี 2xFL(100Hz)ที่ 6000 CPM คาการส่ัน 4.54 mm/s  

(กอนซอม) 
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ในหนวยความเรง (Acceleration-gPeak) วัด

ก า ร ส่ั น ส ะ เ ทื อ น ข อ ง ม อ เ ต อ ร  โ ด ย เ ป ด 

Fmax=400000CPM และ Line Solution=6400 line กราฟ

สเปคตรัมโชว 1X Rotor Bar Pass Freqency: RBPF 

ของมอเตอรที่ 134500 CPM พรอมดวยความถ่ี

ขางเคียง (Side Band) เทากับ 2xFL (100Hz) ที่ 
6000CPM  

RBPF   = Bars * Speed                 (1) 

134500 = 45    * 2988  

จากกราฟสเปคตรัมที่พบ ระบุไดวาบารโรเตอรนาจะ

หลวมคลอน แสดงกราฟสเปคตรัม ดังรูปที่ 12                                      

 
รูปที่ 12 สเปกตรัมแสดงความถ่ีที่ตําแหนง 1H พบสัญญาณความถ่ีของ RBPF  

(กอนซอม) 

        

       4.3 หยุดเพื่อซอมบํารุง 
หลังจากหยุดเคร่ืองจักรเพื่อตรวจสอบสภาพ

บารโรเตอรมอเตอรพบวา เกิดการหลวมคลอนของบาร

โรเตอร โดยเล่ือนออกจากรองสล็อต ประมาณ 5mm. 

ดังรูปที่ 13 และยังพบวาฐานของมอเตอรไมไดระดับกัน 

เมื่อติดตั้งใชงานทําใหสเตเตอรบิดตัวเกิดปญหาชอง

อากาศไมสมมาตรขึ้นได หลังจากซอมชุดโรเตอรของ

มอเตอรโดยการเปล่ียนบารโรเตอรใหม และปรับฐาน

ของมอเตอรใหไดระดับที่เทากันทั้งหมด พบวาคาการ

ส่ันสะเทือนของเคร่ืองจักรลดลงท่ีตําแหนง 1H จาก 

4.54 mm/s ลดลงเหลือ 0.60 mm/s ดังรูปที่ 14  

 

 
รูปที่ 13 การตรวจสภาพบารโรเตอร (กอนซอม) 

 

 
รูปที่ 14 สเปกตรัมแสดงความถ่ีที่ตําแหนง 1H คาการส่ันสะเทือน 0.6 mm/s  

(หลังซอม) 
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5. ขอเสนอแนะ 

 การคัดเลือกเคร่ืองจักรเพื่อทําการบํารุงรักษา

เชิงพยากรณ จะตองพิจารณาถึงความสําคัญของ

เครื่องจักรวามีผลกระทบมากนอยเพียงใดตอการผลิต 

เพราะเคร่ืองมือใชการตรวจติดตามการบํารุงรักษาเชิง

พยากรณบางอยางมีราคาสูงมาก และบุคลากรที่

เชี่ยวชาญเฉพาะดานมีนอย ถาเลือกเคร่ืองจักรที่มี

ระดับความสําคัญต่ําหากเลือกใชการบํารุงรักษาเชิง

พยากรณผลลัพธที่ไดอาจจะไมคุมคาใชจาย  
 

วัตถุประสงคของงานวิจัยนี้พบวาการบํารุงรักษาเชิง

พยากรณสามารถลดตนทุนในการซอมมอเตอรปมน้ํา

ปอนหมอไอน้ําไดถึง  42.57% เมื่อเปรียบเทียบกับการ

บํารุงรักษาแบบซอมเมื่อเสีย ดังตารางที่ 2 นอกจากน้ัน 
การบํารุงรักษาเชิงพยากรณจะใชเวลาซอมมอเตอร

นอยกวาการบํารุงรักษาแบบขัดของกะทันหัน เปน

เวลา 15 วัน เน่ืองจากตองส่ังลวดจากตางประเทศ ทํา

ใหการดําเนินการแบบการบํารุงรักษาเชิงพยากรณมี

โอกาสขายไฟฟาเพิ่มขึ้น 33.33% ดังตารางที่ 3  

                 

ตารางที่ 2 เปรียบเทียบคาใชจายการบํารุงรักษาเชิงพยากรณจะถูกกวาการบํารุงรักษาแบบซอมเมื่อเสีย 42.57% 

รายการที่ซอมมอเตอรปมน้ําปอนหมอไอนํ้า 

(Motor Boiler Feed Pump) 

ราคาที่ซอม

(บาท) 

Breakdown 

Maintenance 

Predictive 

Maintenance 

คาถอดประกอบ ติดตั้ง อะไหลส้ินเปลืองและขนสง 500,000 / / 

คาพันขดลวดสเตเตอรและเคลือบฉนวน VPI Process 

(ส่ังลวดจากตางประเทศ เนื่องจากเปนมอเตอร Medium 

Voltage) 

800,000 /  

คาเปล่ียนบารโรเตอรและ Balancing 450,000 / / 

คาวิเคราะหการส่ันสะเทือน 55,000  / 

รวมคาใชจายทัง้หมด 1,750,000 บาท 1,005,000 บาท 
 

 

ตารางที่ 3 เปรียบเทียบคาเสียโอกาสในการขายไฟฟาการบํารุงรักษาเชิงพยากรณจะใชระยะเวลาซอมนอยกวาการ

บํารุงรักษาแบบขัดของกะทันหนั 15 วัน มีโอกาสขายไฟฟาไดเพ่ิมขึ้น 33.33% มูลคา 40.81725 ลานบาท  

แผนการบํารุงรักษา จํานวนวันที่หยุดซอมมอเตอร 

ปมนํ้าปอนหมอไอนํ้า 

คาเสียโอกาสในการขายไฟฟา 

(Generator ขนาด 75,000 KW) เมือ่เดิน 

Half Load ที่ 37,500 KW 

การบํารุงรักษาเชงิพยากรณ 30 วัน 81.6345 ลานบาท 

การบํารุงรักษาแบบขัดของกะทนัหัน 45 วัน 122.45175 ลานบาท 

หมายเหตุ: ขายไฟฟา On Peak หนวยละ 3.854 บาท (KW/Hr) ชวงเวลา 9.00-22.00 น. 

              ขายไฟฟา Off Peak หนวยละ 2.042 บาท (KW/Hr) ชวงเวลา 22.00-9.00 น. 

              โรงไฟฟาเดินจายโหลดเพียงครึ่งเดียว(Half Load) เน่ืองจากมอเตอรปมนํ้าปอนหมอไอนํ้า 

              เดินเคร่ือง 1 ตัว สวนอีก 1 ตัวสงซอม  
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