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GEAR upการวเิคราะหค์วามเรว็ของกลไก



M T E
436 การวเิคราะห์ต าแหน่ง (position analysis)

วธีิการ
วธีิกราฟกิ และ วธีิวเิคราะห์

พลศาสตร์
(Dynamics)

จลนศาสตร์
(Kinematics)

จลนพลศาสตร์
(Kinetics)

ต าแหน่ง/การขจดั
(Position/Displacement)

ความเรว็
(Velocity)

กฎข้อท่ี 2
ของนิวตัน

(Newton’s second 
law)

อิมพัลส์และ
โมเมนตัม
(Impulse & 

Momentum)

งานและพลังงาน
(Work & Energy)

ความเรง่
(Acceleration)

ความเค้น (stress)

การออกแบบทางกล (mechanical design)



M T E
436

ความเร็วเชิงเส้นและเชิงมุม
ความเร็วสัมพทัธ์
การวเิคราะห์หาความเร็ว

เวกเตอร์ (Vector)
ความเร็วสมัพทัธ์หรือรูปหลายเหล่ียมความเร็ว (Relative velocity or velocity polygon)
จุดหมุนเฉพาะกาลหรือจุดหมุนชัว่ขณะ (Instantaneous centers of velocity)
จุดเสริม (Auxiliary points)

เน้ือหาสาระ (content)
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ความเร็วเชิงเสน้ คืออตัราการเปล่ียนแปลงของการกระจดัเชิงเสน้ต่อหน่ึงหน่วยเวลา
จากรูปไดค้วามสมัพนัธ์ดงัน้ี
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ความเรว็เชงิเส้น (linear velocity)
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ความเร็วเชิงมุม คืออตัราการเปล่ียนแปลงของการกระจดัเชิงมุมต่อหน่ึงหน่วยเวลา
จากรูปไดค้วามสมัพนัธ์ดงัน้ี

ความเรว็เชงิมุมของวตัถท่ีุหมุนรอบจดุๆ หนึ่ง
จะมค่ีาเท่ากันท่ัวท้ังวตัถน้ัุน

ความเรว็เชงิเส้นของจดุใดๆ บนวตัถหุน่ึงๆ ท่ี
หมุนรอบจดุๆ หน่ึง จะมค่ีาขึ้นอยูกั่บรศัมขีองจุด ๆ 
น้ันเทียบกับจดุหมุนดังกล่าว
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ความเรว็เชงิมุม (angular velocity)







M T E
436

1

ความสมัพนัธ์ของเวกเตอร์ต าแหน่ง
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kความสมัพนัธ์ของเวกเตอร์ความเร็ว

เวกเตอรสั์มพัทธ์ (relative vectors)





กรอบอา้งอิง

อยูก่บัท่ี
เคล่ือนท่ีได้

เทียบกบั เทียบกบั

อยู่ท่ีตัวลา่ง
มองไปยัง
ตัวบน
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ความเร็วสมัพทัธ์ระหวา่งจุดสองจุดท่ีอยูบ่นช้ินต่อโยงเดียวกนัจะมีทิศทางตั้งฉากกบัเสน้ตรง
ท่ีลากเช่ือมต่อระหวา่งจุดสองจุดนั้น

แนววถีิของความเรว็   จะต้ังฉากกับระยะ AB

เวกเตอรต์ าแหน่งและเวกเตอรค์วามเรว็คือ
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ส าหรบัการเคลื่อนท่ีของชิน้ต่อโยงแบบหมุนรอบ
จุดคงท่ีจุดหน่ึง ความเรว็สัมพทัธข์องจุดใด ๆ ท่ี
อยู่บนชิน้ต่อโยงน้ันเทียบกับจุดคงท่ีดังกลา่วก็
คือ ความเรว็สัมบูรณ์ น่ันเอง

ความเรว็เชงิเส้นของจุดท่ีหมุนรอบจดุคงท่ี



กรณี
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2

กรณีท่ี
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ส าหรบัการเคลื่อนท่ีของชิน้ต่อโยงท่ีอยูบ่นชิน้ต่อโยงอกีอนัหน่ึงท่ีเคลื่อนท่ี ความเรว็
สัมบูรณ์ของจุดใดๆ ท่ีอยู่บนชิน้ต่อโยงอนัแรกเทียบกับจดุคงท่ีหน่ึงๆ จะเป็นผลรวม
ระหวา่งความเรว็สัมบูรณ์ของชิน้ต่อโยงอนัท่ีสองกับความเรว็สัมพทัธข์องจดุใดๆ 
น้ันเทียบกับชิน้ต่อโยงอนัท่ีสองน่ันเอง

ความเรว็สัมพัทธ์ (relative velocity)

สัมบูรณ์

สัมบูรณ์
สัมพทัธ์


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①

②

③

④

เครื่องมือ/อุปกรณ์ 

ดินสอปลายแหลม
กระดาษ a4 หรอืขนาดอื่นท่ีใหญ่พอประมาณ
ไม้บรรทัดท่ีวดัมุมได้
วงเวยีน (ขนาดกางไปประมาณ 10 cm)









ขั้นตอน

วาดโครงรา่งกลไกตามข้ันตอนท่ีได้เรยีนมาแล้ว
ค านวณหาความเรว็เชงิเส้นของจุดท่ีอยู่บนชิน้ต่อโยง input ตามสูตร
พงึระลึกไวเ้สมอวา่              และ   
ก าหนดมาตราส่วนความเรว็ท่ีเหมาะสม
เชน่ 1 หน่วยความยาว : 10 หน่วยความเรว็ ตัวอย่าง วาดในกระดาษ 1 cm ต่อขนาด
ความเรว็ 30 cm/s…ข้อควรระวงั ต้องไม่สับสนกับมาตราส่วนโครงรา่งกลไก
ต้ังสมการความเรว็สัมพทัธ์
และก าหนดขนาดและทิศทางท่ีทราบและไม่ทราบค่า

ก าหนดจุดเริม่ต้นการวาดรปูเหล่ียมความเรว็ (velocity polygon) คือ จุด      ณ ท่ี
ใดท่ีหน่ึงในกระดาษโดยควรใหอ้ยู่ก่ีงกลางกระดาษจะเหมาะสมสุด
วาดเวกเตอรค์วามเรว็ของชิน้ต่อโยง input ท่ีค านวณได้ในข้อ 2. ตามทิศทางท่ี
ก าหนดและความยาวตามมาตราส่วนในข้อ 3. (เครื่องหมายถูกท้ังหมด) ออกจากจุด      
โดยพจิารณารายละเอยีดในข้อ 4 ประกอบ ส าหรบัความเรว็อื่นท่ีทราบทิศทางก็วาด
แนวเส้นใหต้ั้งฉากกับรศัมขีองความเรว็ จุดตัดของแนวเส้นเหล่าน้ีจะเป็นรปู
สามเหล่ียมปดิ (closed polygon)
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ขนาด (M)

ทิศทาง (D)
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  เน่ืองจากเป็นปรมิาณเวกเตอร ์
ถ้ามีกากบาทไม่เกิน 2 ท่ี เราสามารถหาค่าได้


