
บทท่ี 8 

การวดัและการจดัการสญัญาณการสัน่สะเทือนเบือ้งต้น 

 

1. บทนํา 

 ในบททีผ่่านๆ มา เราไดศ้กึษาถงึหลกัการของการเกดิการสัน่สะเทอืน และลกัษณะการสัน่สะเทอืน

เน่ืองจากการกระตุน้รปูแบบต่างๆ รวมถงึวธิกีารทีจ่ะควบคุมการสัน่สะเทอืน ในการตรวจสอบถงึความ

ถูกตอ้งของการวเิคราะหแ์ละการออกแบบระบบการสัน่สะเทอืน การวดัและการทดสอบการสัน่สะเทอืนจงึ

เป็นเรือ่งจาํเป็น สาํหรบัในบทน้ีจะกล่าวนําใหรู้จ้กัถงึวธิกีารวดัและการจดัการสญัญาณการสัน่สะเทอืน และ

ตวัอยา่งของประโยชน์ของการวดัการสัน่สะเทอืนในระดบัเบือ้งตน้เท่านัน้ โดยวธิกีารทดสอบการสัน่สะเทอืน 

หรอืวธิกีารวเิคราะหส์ญัญาณการสัน่สะเทอืน ซึง่ไมไ่ดร้วมอยูใ่นขอบเขตของวชิา “การสัน่สะเทอืนทางกล

เบือ้งตน้” จะไมก่ล่าวถงึในทีน้ี่ 

 

2. ความสาํคญัของการวดัการสัน่สะเทือน 

 การใชป้ระโยชน์จากการทดสอบการสัน่สะเทอืนอาจแบ่งออกไดเ้ป็น 3 ดา้นใหญ่ๆ ไดแ้ก่ 

 1. การทดสอบเพื่อหาพารามเิตอรท์ีส่าํคญัของระบบการสัน่สะเทอืน และการตรวจสอบความถูกตอ้ง

ของแบบจาํลองการสัน่สะเทอืน: ในการศกึษาการสัน่สะเทอืนมกัจะตอ้งสรา้งแบบจาํลองทางคณติศาสตรเ์พื่อ

อธบิายการสัน่สะเทอืน และสรา้งสมการการเคลื่อนทีเ่พื่อทาํนายลกัษณะการสัน่สะเทอืนของระบบ ดงัทีไ่ด้

กล่าวถงึในบทก่อนๆ อยา่งไรกต็ามการทีจ่ะสามารถคํานวณตามสมการทีส่รา้งมาไดน้ัน้ จาํเป็นทีจ่ะตอ้ง

ทราบพารามเิตอรท์ีส่าํคญัต่างๆ ก่อน บางพารามเิตอรเ์ช่น มวล (m) อาจหาไดโ้ดยการชัง่น้ําหนกัตรง 

อยา่งไรกต็ามในหลายๆ กรณพีารามเิตอร ์ เช่น ความหน่วง (c) โมเมนตค์วามเฉื่อย (J) ค่าความแขง็เกรง็ 

(k) ไมอ่าจหาไดโ้ดยงา่ยจงึจาํเป็นทีจ่ะตอ้งหาจากการทดสอบการสัน่สะเทอืน เมือ่ทราบค่าพารามเิตอร์

เหล่าน้ีจะทําใหส้ามารถทาํนายลกัษณะการสัน่สะเทอืน ความถีธ่รรมชาต ิ และ Mode shapes ของการ

สัน่สะเทอืนได ้ ซึง่ความถูกตอ้งของค่าความถีธ่รรมชาตแิละ Mode shapes ทีค่าํนวณได ้ กส็ามารถ

ตรวจสอบไดจ้ากการวดัการสัน่สะเทอืนเช่นกนั 

 2. ใชเ้พื่อทดสอบความแขง็แรงทนทานของผลติภณัฑ ์ เช่น การทดสอบความเสยีหายจากการ

กระแทก การทดสอบการตกกระแทก การทดสอบความลา้จากแรงทีก่ระทํากลบัไปกลบัมาซํ้าๆ 

 3.  ใชเ้พื่อตรวจสอบสภาพของเครือ่งจกัร โดยในสภาวะการทาํงานปกต ิ เครือ่งจกัรอาจมขีนาดการ

สัน่สะเทอืน และมคีวามถี่การสัน่สะเทอืนอยูค่่าหน่ึง แต่หากมคีวามผดิปกต ิ หรอืความเสยีหายเกดิขึน้จะ

ส่งผลใหข้นาดการสัน่สะเทอืนเพิม่สงูขึน้ และอาจเกดิการสัน่สะเทอืนทีค่วามถีท่ีเ่ปลีย่นแปลงไปจากเดมิ การ

วดัขนาดการสัน่สะเทอืนของเครือ่งจกัรโดยสมํ่าเสมอจงึเป็นการตรวจสอบสภาพของเครือ่งจกัร และทําให้

ตรวจพบความเสยีหายตัง้แต่ขณะเริม่ต้นได ้

 



3. อปุกรณ์ท่ีเก่ียวข้องในการวดัการสัน่สะเทือน 

 ระบบการวดัการสัน่สะเทอืนประกอบดว้ยส่วนประกอบต่างๆ ไดแ้ก่ 1. ชิน้งานทีต่อ้งการวดัการ

สัน่สะเทอืน 2. เซน็เซอร ์(Sensors) 3. ตวักระตุน้ (Actuators) 4. เครือ่งขยายสญัญาณ (Signal amplifiers) 

และ 5. เครือ่งวเิคราะหส์ญัญาณ (Signal analyzers) ในทีน้ี่จะกล่าวถงึส่วนประกอบทีส่าํคญับางส่วนดงัน้ี 

3.1 เซน็เซอร ์

 เซน็เซอรเ์ป็นเครือ่งมอืทีใ่ชเ้ปลีย่นแรงหรอืการเคลื่อนทีท่างกลใหเ้ป็นสญัญาณทางไฟฟ้า เซนเซอรท์ี่

ใชใ้นการวดัการสัน่สะเทอืนอาจวดัปรมิาณทีเ่ป็นการขจดั ความเรว็ หรอืความเรง่กไ็ดข้ึน้กบัชนิดและ

หลกัการของเซน็เซอร ์ เซน็เซอรอ์าจแบ่งออกเป็น 2 ชนิดตามลกัษณะการตดิตัง้ไดแ้ก่ เซน็เซอรท์ีส่มัผสักบั

ชิน้งาน และเซน็เซอรท์ีไ่มส่มัผสักบัชิน้งาน ดงัแสดงในรปูที ่8.1 โดยเซน็เซอรท์ีส่มัผสักบัชิน้งานมกัจะมรีาคา

ถูก ใชง้านงา่ย แต่เน่ืองจากเซน็เซอรต์ดิอยูก่บัชิน้งาน มวลของเซน็เซอรจ์งึอาจมผีลต่อมวลรวมของระบบ

การสัน่สะเทอืนได ้ ดงันัน้การจะวดัการสัน่สะเทอืนไดอ้ยา่งถูกตอ้งมวลของเซน็เซอรจ์งึตอ้งมขีนาดน้อยกว่า

มวลของระบบมากๆ ตวัอยา่งของเซน็เซอรท์ีต่ดิกบัชิน้งานไดแ้ก่ สเตรนเกจ (Strain gauge) Siesmic 

velocity transducer หรอืทีพ่บเหน็กนัมากทีสุ่ดกค็อื Accelerometer สาํหรบัเซน็เซอรท์ีไ่มส่มัผสักบัชิน้งาน

นัน้จะมขีอ้ดคีอืตวัเซน็เซอรจ์ะไมส่่งผลต่อการสัน่สะเทอืนของระบบ อยา่งไรกต็ามการตดิตัง้ของเซน็เซอร์

ตอ้งระวงัไมใ่หเ้ซน็เซอรไ์ดร้บัผลของการสัน่สะเทอืนของชิน้งานดว้ย ตวัอยา่งของเซน็เซอรช์นิดน้ีไดแ้ก่ 

proximity sensor ซึง่ใชห้ลกัการของการเหน่ียวนํากระแสไฟฟ้าเมือ่สนามแมเ่หลก็มกีารเปลีย่นแปลง หรอื 

Laser Doppler vibrometer ซึง่ใชห้ลกัการของปรากฏการณ์ Doppler ในการวดัสญัญาณความเรว็ 

 

 
รปูที ่8-1 ตวัอยา่งเซน็เซอร ์แบ่งตามลกัษณะการสมัผสักบัชิน้งาน [1] 

 

 

Contact sensors: Non-contact sensors

Laser Doppler
Vibrometer

• Relatively cheep
• Easy to use
• Mass effect

• No effect on vibration
• Effectively use on the moving part
• Sensor should be isolate from 

vibration



3.2 ตวักระตุน้การสัน่สะเทอืน (Actuators)  

 ตวักระตุน้การสัน่สะเทอืนเป็นอุปกรณ์ทีใ่หแ้รงกระตุน้กบัระบบ ตวักระตุน้ทีพ่บเหน็กนับ่อยๆ ไดแ้ก่ 

Impulse hammer ดงัแสดงในรปูที ่8.2 (ก) ซึง่ทาํหน้าทีส่รา้งแรงกระตุน้แบบ Impulse กบัระบบ ทาํใหร้ะบบ

สัน่ดว้ยความถีธ่รรมชาตขิองมนั โดยช่วงความถี่ทีก่ระตุน้ไดจ้ะสมัพนัธก์บัคาบเวลาทีเ่กดิการกระแทกดงั

แสดงในรปูที ่ 8-2 (ข)   ตวักระตุน้ทีใ่ชก้นัมากอกีชนิดหน่ึงไดแ้ก่ Vibration shaker ตวัแสดงในรปูที ่ 8-3 

ตวักระตุน้น้ีจะใหก้ารกระตุน้ไดห้ลากหลาย ทัง้การกระตุน้ลกัษณะเป็นคาบซึง่ปรบัค่าความถีห่รอืขนาดได ้

หรอืการกระตุน้แบบสุ่ม 

 

 
http://www.pcb.com/Products/model/086D05  

(ก) (ข) 

รปูที ่8-2 Impulse hammer และช่วงใชง้าน [2], [3] 

 

  
http://www.sentekdynamics.com/medium-force-shakers/ 

รปูที ่8-3 Vibration shaker [4] 

 



3.3 ตวัวเิคราะหส์ญัญาณ (Signal analyzers)  

 ตวัวเิคราะหส์ญัญาณเป็นอุปกรณ์ทีใ่ชบ้นัทกึสญัญาณ และจดัการสญัญาณใหอ้ยูใ่นรปูแบบทีง่่ายต่อ

การวเิคราะหต่์อไป โดยอาจมสี่วนขยายสญัญาณ (Signal amplifiers) รวมอยูด่ว้ย ตวัอยา่งเครือ่งวเิคราะห์

สญัญาณแสดงในรปูที ่8-4 ในปจัจบุนัตวัวเิคราะหส์ญัญาณมฟีงักช์ัน่การทํางานทีห่ลากหลาย ซึง่รวมถงึ การ

บนัทกึลกัษณะสญัญาณในโดเมนเวลา การกรองสญัญาณ (filtering) การแปลงสญัญาณเป็นโดเมนความถี่

โดยใชก้ารแปลงฟูเรยีรแ์บบเรว็ (Fast Fourier Transform, FFT) การหาค่าฟงักช์ัน่การตอบสนองเชงิความถี่ 

(Frequency Response Function) เป็นตน้ เครือ่งวเิคราะหส์ญัญาณบางรุน่ถูกออกแบบใหม้ขีนาดเลก็ และ

สามารถพกพาไปวดัการสัน่สะเทอืนทีห่น้างานได ้ จงึเหมาะกบัการวดัการสัน่สะเทอืนในงานการตรวจสอบ

สภาพของเครือ่งจกัรในการซ่อมบํารงุ 

 

 
https://www.rohde-schwarz.com/us/product/fsvr-

productstartpage_63493-11047.html 
 

http://www.tek.com/spectrum-analyzer 

รปูที ่8-4 เครือ่งวเิคราะหส์ญัญาณ [5], [6] 

 

 ตวัอยา่งระบบการวดัการสัน่สะเทอืนทีป่ระกอบดว้ยอุปกรณ์ขา้งตน้แสดงในรปูที ่8-5 โดย structure 

ในรปูแสดงถงึชิน้งานทีต่อ้งการวดัการสัน่สะเทอืน ชิน้งานทีถู่กกระตุน้โดย Exciter (Actuator) โดยรปูแบบ

การกระตุน้ถูกกําหนดโดยเครือ่งกําเนิดสญัญาณ (Signal generator) สาํหรบัการวดัสญัญาณเริม่ดว้ย 

Transducer (sensors) ซึง่ทาํหน้าทีร่บัสญัญาณแรง หรอืการเคลื่อนทีข่องชิน้งาน และเปลีย่นเป็นสญัญาณ

ทางไฟฟ้า สญัญาณรบกวน หรอืสญัญาณความถีส่งูทีไ่มเ่กีย่วขอ้งจะถูกกรองออกดว้ย Signal conditioner 

ก่อนทีจ่ะถูกบนัทกึดว้ย Recorder หรอืถูกวเิคราะหต่์อดว้ยเครือ่งวเิคราะหส์ญัญาณ Signal analyzer โดยใน

ตวัอยา่งน้ีขอ้มลูทัง้หมดจะถูกรวบรวมเพื่อทําการวเิคราะหโ์มดลั (Modal analysis) เพื่อหาค่าพารามเิตอร์

เกีย่วกบัการสัน่สะเทอืนของชิน้ทดสอบต่อไป 

 



 
รปูที ่8-5 ตวัอยา่งระบบการวดัการสัน่สะเทอืน [3] 

 

4. การวดัการสัน่สะเทือนเบือ้งต้น 

4.1 การเลอืกปรมิาณการสัน่สะเทอืนเพื่อวดั 

 การวเิคราะหก์ารสัน่สะเทอืนทีไ่ดก้ล่าวถงึในบทก่อนหน้าทัง้หมด ขนาดการสัน่สะเทอืนจะแสดง

ออกมาในรปูของการขจดั อยา่งไรกต็ามเน่ืองจากการขจดัมคีวามสมัพนัธก์บัความเรว็และความเรง่ การวดั

ความเรว็และความเรง่กอ็าจใชเ้พื่อแสดงการสัน่สะเทอืนได ้ พจิารณาสมการแสดงความสมัพนัธร์ะหว่างการ

ขจดั ความเรว็และความเรง่ ต่อไปน้ี 

)cos( φω += tXx      (8-1) 

)sin( φωω +−= tXv     (8-2)  

)cos(2 φωω +−= tXa     (8-3) 

1. เน่ืองจากพลงังานเป็นปรมิาณทีเ่กีย่วขอ้งกบัความเรว็ เช่น พลงังานจลน์เป็นฟงักช์ัน่ของ

ความเรว็ยกกําลงัสอง ดงันัน้ความเรว็จงึเป็นปรมิาณพืน้ฐานตวัหน่ึงทีใ่ชใ้นการวดัการสัน่สะเทอืน  

2. จากสมการจะพบว่าหากขนาดของการขจดัเป็น X ขนาดของความเรว็และความเรง่จะหาไดโ้ดย

คณูขนาดของการขจดัดว้ย ความเรว็เชงิมุม ω  หรอื 2ω  ตามลาํดบั ดงันัน้หากการสัน่สะเทอืนเกดิที่

ความถีส่งู ขนาดความเรง่กจ็ะมคี่ามากกว่าความเรว็และการขจดั ดว้ยเหตุน้ีในการวดัการสัน่สะเทอืนของ

เครือ่งจกัรโดยทัว่ๆ ไปทีม่กัมคีวามถีส่งู ( >1000 Hz) จงึวดัปรมิาณทีเ่ป็นความเรง่ ในทางตรงกนัขา้มการวดั

การสัน่สะเทอืนทีค่วามถีต่ํ่าๆ ( <10 Hz) เช่นการสัน่สะเทอืนจากแผ่นดนิไหว จงึอาจวดัขนาดของการขจดั

แทน สาํหรบัการสัน่สะเทอืนทีค่วามถีป่านกลาง (10-1000 Hz) มกันิยมวดัความเรว็ 

 

4.2 สญัญาณดจิติลัของการสัน่สะเทอืน 

 การวดัสญัญาณการสัน่สะเทอืนของเครือ่งวดัสญัญาณในปจัจบุนัจะสุ่มวดัสญัญาณ โดยเวลาทีแ่ต่ละ

จดุถูกสุ่มวดัจะห่างเท่าๆ กนั ลกัษณะการสุ่มวดัสญัญาณแสดงดงัรปูที ่8-6 ความถี่ทีใ่ชสุ้่มวดัการสัน่สะเทอืน



มชีื่อเรยีกว่าความถีสุ่่มสญัญาณ Sampling frequency สาํหรบัช่วงเวลาทีแ่ต่ละจุดขอ้มลูห่างกนันัน้สามารถ

คาํนวณไดจ้ากความถีสุ่่มสญัญาณดงัสมการ 

      
frequency Sampling

1
=t     (8-4) 

 

 
รปูที ่8-6 ตวัอยา่งการสุ่มวดัการสัน่สะเทอืน [3] 

 

 จากรปูที ่ 8-6 และสมการที ่ (8-4) จะเหน็ว่ายิง่ใชค้วามถีสุ่่มสญัญาณสงูขึน้เท่าใด กจ็ะทําใหว้ดั

สญัญาณไดต้รงกบัลกัษณะสญัญาณจรงิมากขึน้เท่านัน้ อยา่งไรกต็ามหากใชค้วามถีสุ่่มสญัญาณสงูมาก

เกนิไปกจ็ะส่งผลต่อจาํนวนจุดขอ้มลูทีต่อ้งจดัเกบ็และดําเนินการต่อมากขึน้เกนิกว่าความจาํเป็น โดยอาจได้

รายละเอยีดของขอ้มลูเพิม่ขึน้เพยีงเลก็น้อย ในทางตรงขา้มหากใชจ้าํนวนจดุความถีสุ่่มสญัญาณน้อยมาก

เกนิไปแลว้ อาจจะเกดิปรากฎการณ์ทีเ่รยีกว่า Aliasing ขึน้ได ้ปรากฏการณ์น้ีเกดิขึน้เน่ืองจากสญัญาณทีสุ่่ม

มคีวามถี่น้อยเกนิไป จงึทําใหส้ญัญาณทีส่รา้งใหม่จากจดุขอ้มลูทีสุ่่มไดม้คี่าความถีต่ํ่ากว่าทีเ่กดิขึน้จรงิ 

ตวัอยา่งปรากฏการณ์น้ีแสดงในรปูที ่ 8-7 ในรปูที ่ 8-7 จดุสแีดงแสดงจดุทีท่ําการสุ่มสญัญาณส่วนเสน้ทบึ

แสดงถงึสญัญาณทีต่อ้งการวดั รปูที ่8-7 (บน) แสดงใหเ้หน็ถงึการสุ่มสญัญาณทีม่ากเพยีงพอ แนวของจดุสี

แดงกบัแนวของเสน้สญัญาณเป็นเช่นเดยีวกนัทาํใหท้ราบถงึลกัษณะของสญัญาณตัง้ตน้ได ้ แต่รปูกลางและ

รปูล่างจะพบว่าการสุ่มสญัญาณมคีวามถีก่ารสุ่มตํ่าเกนิไป เมือ่นําจดุขอ้มลูทีสุ่่มไดม้าสรา้งสญัญาณใหมจ่งึได้

สญัญาณทีไ่มถู่กตอ้ง และมคีวามถีต่ํ่ากว่าความถีส่ญัญาณจรงิ 

 การแกป้ญัหาการเกดิ Aliasing น้ีอาจทําไดโ้ดยเลอืกความถีสุ่่มสญัญาณใหม้ากกว่าความถีท่ีส่นใจ

จะวดัไม่น้อยกว่า 2.5 เท่า ยกตวัอยา่งเช่น หากทราบว่าความถีส่งูสุดทีอ่าจเกดิขึน้ในเครือ่งจกัรมคี่า 5000 

Hz กค็วรสุ่มสญัญาณทีค่วามถีไ่มต่ํ่ากว่า 2.5 × 5000 = 12500 Hz   นอกจากการเลอืกความถีสุ่่มสญัญาณ

ใหเ้หมาะสมแลว้ กอ็าจใช ้Antialiasing filter ซึง่เป็น Low-pass filter แบบหน่ึงซึง่จะตดัความถีท่ีส่งูเกนิกว่า

ทีส่นใจออกไป 

 



 
รปูที ่8-7 ปรากฏการณ์ Aliasing [7] 

 

5. การวิเคราะหฟ์เูรียร ์

 การวเิคราะหส์ญัญาณพืน้ฐานทีใ่ชก้นัมากคอื การเปลีย่นสญัญาณในโดเมนเวลาเป็นโดเมนความถี ่

โดยใชก้ารแปลงแบบฟูเรยีร ์ (Fourier transform) หลกัการของการแปลงฟูเรยีรม์คีวามคลา้ยคลงึกบัการ

เขยีนสญัญาณทีเ่ป็นฟงักช์ัน่คาบ ใหเ้ป็นผลรวมของฟงักช์ัน่ไซนูซอยดด์งัทีก่ล่าวมาในบทที ่ 5 โดยสมการที่

ใชใ้นการแปลงฟูเรยีรค์อื 

      ∫
∞

∞−

−= dtetxX tjω

π
ω )(

2
1)(     (8-5) 

 โดย )(ωX คอืสญัญาณในโดเมนความถี ่ และ )(tx คอืสญัญาณในโดเมนเวลา สาํหรบัตวัอยา่ง

ความสมัพนัธร์ะหว่างสญัญาณในโดเมนเวลาและโดเมนความถี ่แสดงดงัตวัอยา่งในรปูที ่8-8 โดยสญัญาณที่

เป็นฟงักช์ัน่ไซนูซอยดใ์นตวัอยา่ง คอื )sin()2cos()( tXtXtx ωπω =−=  เมือ่แปลงเป็นโดเมน

ความถี ่จะแสดงดว้ยเสน้ในแนวดิง่ ซึค่วามสงูของเสน้หมายถงึขนาดของสญัญาณ X  และเกดิทีต่ําแหน่งใน

แกนนอน ซึง่เท่ากบัความถี ่ ω  ของสญัญาณ จะสงัเกตว่าขอ้มลูเฟส จะไมแ่สดงในสเปคตรมัในรปูที ่ 8-8 

อยา่งไรกต็ามในการแปลงฟูเรยีร ์ จะไดข้อ้มลูของค่าเฟสออกมาเช่นกนั ซึง่อาจจะแสดงไดด้ว้ยกราฟของค่า

เฟสในโดเมนความถี ่

 สาํหรบัตวัอยา่งในรปูล่างแสดงใหเ้หน็ว่า สญัญาณเป็นคาบในโดเมนเวลา แสดงไดด้ว้ยเสน้ใน

แนวดิง่หลายๆ เสน้ทีค่วามถีต่่างๆ กนั เมือ่แปลงเป็นโดเมนความถี ่ ซึง่หมายความว่า สญัญาณเป็นคาบใน

โดเมนเวลา เกดิจากผลรวมของฟงักช์ัน่ไซนูซอยด ์หลายๆ ความถี ่ซึง่มขีนาดแตกต่างกนั 



 
รปูที ่8-8 สญัญาณในโดเมนเวลา และโดเมนความถี ่[3] 

 

 ตวัอยา่งการใชก้ารแปลงฟูเรยีรเ์พื่อวเิคราะหส์ญัญาณการสัน่สะเทอืน ในงานการตรวจสอบการ

ทาํงานของเครือ่งจกัรแสดงดงัรปูที ่ 8-9 รปูทางดา้นซา้ยมอืแสดงการวดัการสัน่สะเทอืนของระบบของ

เครือ่งจกัร และแสดงผลมาในโดเมนเวลา เน่ืองจากการสัน่สะเทอืนอาจเป็นผลมาจากเครือ่งจกัรต่างๆ และ

จากสาเหตุต่างๆ ผลการวดัในโดเมนเวลาจงึเป็นผลรวมของสญัญาณและมคีวามซบัซอ้น ยากต่อการ

วเิคราะห ์ สาํหรบัในตวัอยา่งทางดา้นขวามอื เป็นการแสดงขอ้มลูในโดเมนความถี ่ เน่ืองจากยอดของ

สญัญาณแต่ละยอดทีแ่สดงในกราฟสเปคตรมั จะสอดคลอ้งกบัความถีใ่นการทํางานของชิน้ส่วนของ

เครือ่งจกัร จงึทราบไดว้่ายอดของสญัญาณแต่ละยอดเป็นผลมาจากเครือ่งจกัรตวัใด โดยในรปูยอดทีค่วามถี่

ตํ่าๆ เป็นผลมาจากการหมุนของมอเตอร ์ การประกอบของคบัปลิง้ ส่วนยอดทีม่คีวามถีส่งูๆ เป็นผลมาจาก

การขบกนัของเฟือง และการทาํงานของตลบัลกูปืน เมือ่ขนาดการสัน่สะเทอืนทีค่วามถีใ่ดมคี่ามากผดิปกต ิก็

อาจตรวจสอบยอ้นกลบัไปถงึชิน้ส่วนทีท่าํงานนัน้ๆ ได ้

 



 

 
รปูที ่8-9 ตวัอยา่งการวเิคราะหส์ญัญาณในโดเมนความถี ่[7] 

 

6. สรปุ 

 ในบทน้ีไดก้ล่าวนําใหเ้หน็ถงึความสาํคญัของการวดัและการทดสอบการสัน่สะเทอืน โดยไดเ้ริม่

กล่าวถงึส่วนประกอบต่างๆ ของการวดัการสัน่สะเทอืน ซึง่ไดแ้ก่ เซน็เซอร ์ตวักระตุน้ เครือ่งขยายสญัญาณ 

และเครือ่งวเิคราะหส์ญัญาณ จากนัน้ไดก้ล่าวถงึการวดัการสัน่สะเทอืนเบือ้งตน้ โดยการวดัสญัญาณทีม่ ี

ความถีต่ํ่าเหมาะทีจ่ะวดัการขจดั ทีค่วามถีก่ลางๆ จะวดัความเรว็ ส่วนทีค่วามถีส่งูมกัจะวดัความเรง่ การวดั

สญัญาณจะวดัออกมาเป็นสญัญาณดจิติลั ซึง่ตอ้งมกีารสุ่มความถีว่ดัสญัญาณใหม้ากเพยีงพอ ในส่วนทา้ย

ของบทไดก้ล่าวถงึการแปลงสญัญาณในโดเมนเวลา ใหเ้ป็นโดเมนความถี ่ โดยใชก้ารแปลงฟูเรยีร ์ และได้

แนะนําใหเ้หน็ประโยชน์ของการวเิคราะหใ์นโดเมนความถีด่ว้ย 
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