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เคร่ืองจักรกลนักที่รูจักกันด ี  อาทิเชน  รถขุดหลัง  รถตักหนา  รถแทคเตอร  ตีนตะขาบ  ลวนมี

ระบบสงกําลังและขับเคลื่อนโดยใชระบบไฮดรอลิกแบบไฮดรอสแตตกิดวยกนัทั้งส้ิน  ดังนั้นจึงมาศึกษาถึง
รูปลักษณ สวนประกอบ  คุณลักษณะ และการทํางานของระบบไฮดรอสแตติก ซ่ึงมีการนํามาใชมาอยาง
ยาวนานจนถึงปจจุบันก็ยังมีใชกันอยู 
 
รูปลักษณของระบบไฮดรอสแตติก 

อุปกรณพื้นฐานของระบบไฮดรอลิกสแตติก  คือ  การนําเอาปมและมอเตอรไฮดรอลิกมาตอกัน
เปนวงจรน้ํามันซ่ึงมีรูปลักษณของระบบดวยกัน  4  แบบ คือ 

1. รูปลักษณแบบแนวตรง  (In-line)  ดังรูปที่ 1 

 
รูปที่  1 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



2. รูปลักษณแบบตัวยู  (U-Shape)  ดังรูปที่  2 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  2 
 
 

3. รูปลักษณแบบตัวเอส  (S-Shape)  ดังรูปที่  3 
 

 
รูปที่  3 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



4. รูปลักษณแบบแยก  (Split)  ดังรูปที่  4 
 

 
รูปที่  4 

 
แตปจจุบนัมักนิยมการใชรูปลักษณแบบแยกซึ่งมีรายละเอียดวิธีการทํางานดังตอไปนี ้

 
ชนิดของระบบไฮดรอลิกแบบแยก  ซึ่งสามารถแบงไดเปน  2  ชนิด 

1. ชนิดวงจรน้ํามันเปด  (Open  Circuit)  ดังรูปที่  5 
 

 
 
 
 
 

รูปที่  5 



 
2. ชนิดวงจรน้ํามันปด  (Closed  Circuit)  ดังรูปที่  6 

 

 
รูปที่  6 

 
จากรูปที่  6  ลักษณะการทํางานของวงจรน้าํมันปดโดยสงัเขป    คือ  ปมน้ํามันจะจายนํ้ามันไปยัง

มอเตอรไฮดรอลิก เมื่อน้ํามันออกจากมอเตอรจะไหลกลับไปยังปมน้าํมันอีกครั้งหนึ่ง 
นอกจากนี้ยังสามารถนําระบบไฟฟามาใชควบคุมระบบไฮดรอสแตติกทั้ง  2  ชนิด  ไดอีกดวย  ถา

ตองการใหระบบมีประสิทธิภาพควบคุมสูงขึ้นตองใชระบบไฟฟาชนิดวงรอบปด  (Closed  loop  Electro  
Hydraulic)  ดังแสดงในรูปที่  7  และ  8 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่  7       รูปที่  8 
 



จากการที่นําเอาระบบไฟฟาแบบวงจรรอบปดมาใชควบคุมระบบไฮดรอลิกนั้น จงึมีชื่อเรียกทั้ง
ระบบวา  ระบบไฮดรอลิกไฟฟาแบบวงรอบปด (Closed loop Electro-Hydraulic)  ซ่ึงผลของการควบคุมของ
ระบบดังกลาวสามารถทําใหระบบไฮดรอสแตติกทํางานเหมาะสมและสัมพันธกับภาวะงาน ดังนั้นจึง
สามารถชวยประหยดัพลังงานของชุดตนกาํลัง อีกทั้งยังสามารถควบคุมระบบไฮดรอสแตติกใหมีการทํางาน
ที่รวดเร็วและแมนยําอกีดวย 

จากรูปที่ 7  และ 8 จะพบวามีการตรวจจับความเร็วรอบของมอเตอรไฮดรอลิก และจากการ
ตรวจจับนี้จะสงสัญญาณปอนกลับไปยังชุดกลองอิเลคทรอนิก (Controller) ที่ใชควบคุมไดรับสัญญาณเขา
มาแลวจะทําการประมวลผลแลวสงสัญญาณไปยังวาลวทีค่วบคุมการปรับเปลี่ยนปริมาตรจุของปมมีผลทํา
ใหปมไฮดรอลิกแบบปรับอัตราการไหลไดจายอัตราการไหลของน้ํามันไปยังมอเตอรไฮดรอลิกสใหสัมพันธ
กับความเรว็และแรงบิดซึ่งเกิดจากภาระการทํางาน 
คุณลักษณะและการทํางานของระบบไฮดรอลิกชนิดวงจรนํ้ามันปด 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  9 



 
จากรูปที่ 6 และ 9   จะพบวาระบบไฮดรอสแตติกชนิดวงจรน้ํามันปดมีอุปกรณตาง ๆ ประกอบ

กันดังตอไปนี ้
1. ปมไฮดรอลิกหลัก  (Main  Pump) 

เปนปมที่ใชสําหรับระบบไฮดรอสแตติกชนิดวงจรน้ํามันปด หมายถึง  รูจายน้ํามันตอง
สามารถมีคุณสมบัติเปนท้ังรูจายน้ํามันและตองมีคุณสมบัติเปนรูดูดน้ํามันเมื่อตองการทําใหมอเตอรหมุน
กลับทิศทาง  สวนรูดูดน้ํามันก็ตองมีคุณสมบัติทั้ง  2  แบบเชนกนั  นอกจากนั้นปมไฮดรอลิกตองมี
คุณลักษณะปรับอัตราการไหลได  การที่จะควบคุมใหปมมีสภาวะการทํางานเปลีย่นแปลงทิศทางการจาย
น้ํามันหรือปรบัอัตราการไหลกระทําไดโดยควบคุมวาลวเพื่อปรับเปลี่ยนมุมเอียงของสวอทเพลท  วิธีการ
ปรับเปล่ียนมุมของสวอทเพลานี้สามารถมีวิธีการทําไดหลายวิธีเชนใชน้ํามันจากวาลวกลไก(Manual  Valve)
ใชน้ํามันจากวาลว  มือโยก  (Joystick  or  Rermote  Control) 

2. มอเตอรไฮดรอลิก  (Hydraulic  Motor) 
คุณลักษณะของมอเตอรไฮดรอลิกในสวนของรูน้ํามันยังคงเหมอืนกบัปมน้ํามันไฮดรอลิกแต

คุณลักษณะดานปริมาตรจุสามารถใชไดทั้งปริมาตรจุคงที่และหรือปรับคาได  ซ่ึงวธีิการปรับปริมาตรจุน้ัน
ขึ้นอยูกับชนดิของมอเตอรที่นํามาประยกุตใชระบบ 

3. ระบบจายนํ้ามันชดเชย 
วัตถุประสงคของระบบจายน้ํามันชดเชยมอียู  2  ประเภทคือ 

ก. เพ่ือชดเชยน้ํามันที่รั่วออกมาจากระบบวงจรน้ํามันปด  ซ่ึงการรั่วนี้เกิดจากรั่วภายใน
อุปกรณหลักนัน้เอง  นอกจากนี้ยังนําไปชดเชยน้ํามันทีน่ําเอาไปใชการหลอล่ืนในจดุ
ตาง ๆ เชน  สวอทเพลท  ตีนลูกสูบ  และลูกสูบ  เปนตน 

ข. เพ่ือสรางอัตราการไหลในการระบายความรอน  เพราะความรอนเกิดจากการรั่ว
ภายในอุปกรณและความเสยีดทานระหวางชิ้นสวนที่เคล่ือนที่ 

สวนประกอบของระบบจายน้ํามันชดเชย 
3.1 ปมปอน  (Charge  pump) 

คุณลักษณะของปมปอนจะมีขนาดเล็ก  มีอัตราการจายน้ํามันคงที่ประมาณ  15-20%  
ของปมหลักสามารถออกแบบแยกจากปมหลักหรือออกแบบใหเปนสวนเดียวกันกับปมหลัก (Built in ) ก็ได  
ซ่ึงในกรณีทีเ่ปนปมแบบ  Built in  นี้มักจะมีโครงสรางเปนแบบฟนเฟองในเพราะมีความสะดวกในการสง
กําลังทางเพลา  และความสมดุลขณะหมุน 

3.2 กรอง  (Filter) 
3.3 วาลวจํากัดความดัน  (Pressure  limiting  Valve)  คุณลักษณะของวาลวเปนแบบ

วาลวระบายความดัน  (Relief  Valve)  มีหนาที่จํากดัความดนัในระบบจายนํ้ามัน
ชดเชย 



3.4 วาลวกันกลับ  (Check  Valve)  ทําหนาท่ีปองกันมิใหน้ํามันภายในวงจรน้ํามันปด
ไหลเขามายังระบบจายนํ้ามันชดเชย 

4. ชัตเทิลวาลว  (Shuttle  Valve)  ตําแหนงติดตั้งอยูบริเวณทายของมอเตอรดังรูปที่  10  ทํา
หนาที่เปนตัวจัดชองน้ํามันที่ไหลจากวงจรน้ํามันปดทางดานความดันต่ํา  จากนัน้น้ํามันจะ
ผานวาลวระบายความดนั  (Charge  relief  Valve)  เพื่อไปรวมกับน้ํามันที่รัว่ภายใน
มอเตอรไฮดรอลิกแลวไหลลงกลับถังตอไป  จากคําอธิบายขางตนจะพบวาตองการเอาน้ํามัน
ในวงจรน้ํามันปดมาระบายความรอนนั้นเอง 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  10 



5. วาลวระบายขามความดัน  (Cross  over  Relief  Valves)  มีคุณลักษณะเปนวาลวระบาย
ความดันทําหนาที่ควบคุมความดันแตละดานของวงจรน้ํามันปดขณะที่มีความดันสูง (Stall 
Load)  และเมือ่วาลวดังกลาวเปดระบายความดันแลวน้ํามันจะไหลขามไปยังอีกดานหน่ึงของ
วงจรซึ่งมีความดันต่ํากวา 

 
การทํางานของระบบวงจรน้ํามันปด 

จากรูปที่  9  เมื่อปมไฮดรอลิกไดรับการขบัเคลื่อนจากชดุตนกําลังสวนใหญจะเปนเครื่องยนตทํา
ใหปมจายนํ้ามันขึ้นไปทางดานบน  (เปนการกําหนดของผูเขียนเอง)  จากนั้นนํ้ามันจะไหลไปยังมอเตอรไฮ
ดรอลิกทําใหมอเตอรหมุนในทิศทางตามเข็มนาฬิกา  ดงัรูป   จากนั้นน้ํามันจะไหลออกจากมอเตอรกลับไป
ยังปม  ถาตองการเปลี่ยนทศิทางการหมุนของมอเตอรกระทําไดโดยปรับเปลี่ยน Swash Plateในกรณีที่เปน
ปมแบบแผนเอียงหรือชุดลกูสูบใน  Swivel  Housing  ในกรณีทีเ่ปนปมลูกสูบแบบแกนงอ  (Bent  Axis)  
ดังน้ันปมจะจายนํ้ามันออกมาที่รูดานลางจากนั้นก็จะไหลไปยังมอเตอรไฮดรอลิกมีผลทําใหมอเตอรไฮดรอ
ลิกหมุนในทิศทางตามเข็มนาฬิกาแต  น้ํามันยังคงไหลจากมอเตอรกลับไปยังปมอีกเชนเดิม  สําหรับการ
ปรับเปล่ียนความเร็วของมอเตอรไฮดรอลิกกระทําไดโดยปรับปริมาตรดูดของปมโดยการปรับมุมเอียงหรือ
เลื่อนชุดลูกสูบในกรณีที่เปนปมแบบลูกสูบแผนเอียงและแกนงอตามลาํดับ  หรือจะปรับที่ปริมาตรจุของ
มอเตอรไฮดรอลิกก็ได  โดยมีวิธีการเชนเดียวกับปมสําหรับอัตราทดที่เกิดขึ้นนั้นมคีวามละเอียดในการปรับ
ไดเปนแบบอนิฟนิตี้  ดังรูปที่  11 

 

 
 

รูปที่  11 



 
เมื่อเกิดสภาวะStall Loadข้ึนมีผลทําใหทอทางดานที่มีความดันสูงจะเปด  Cross  over  Relief  

Valve  ระบายน้ํามันดานที่มีความดันสูงไปสูดานที่มีความดันตํ่า  ดังนั้นจึงเปนการปองกันความเสียหายของ
ระบบเมื่อมีความดันสูงเกิดขึน้ในระบบ 
 
ขอไดเปรียบของระบบไฮดรอสแตติก 

ถึงแมวาประสทิธิภาพของระบบสงกําลังขับเคลื่อนแบบกลไกจะมีคาสูงถึง  92%  ซ่ึงสูงกวา
ประสิทธิภาพของระบบสงกําลังขับเคล่ือนแบบไฮดรอสแตติก  ซ่ึงมีคาเทากับ  80%-85%  อกีทั้งระบบไฮ
ดรอสแตติกยังมีราคาสูงกวา  แตระบบไฮดรอสแตติกก็ยังมีขอไดเปรียบอีกหลายประการดังนี ้

1. ระบบไฮดรอสแตติกสามารถสรางยานอัตราทดของการสงกําลังไดกวางและเปลี่ยนแปลง
อัตราทดไดอยางตอเนื่องทําใหมีการขับเคล่ือนที่ราบเรียบไมเกิดการกระตุก  ขณะทําการ
เปลี่ยนอัตราทด  เชน  ขณะทีเ่ครื่องจักรเคล่ือนที่ข้ึนทางชนั 

2. ระบบไฮดรอสแตติก  ใหกาํลังการสงกําลังขับเคลื่อนไดสูงเมื่อเปรียบเทียบปริมาตรจุของปม
และมอเตอรไฮดรอลิกนอกจากนั้นยังเกิดความเฉื่อยตํ่าขณะเปลี่ยนความเร็ว 

3. ระบบไฮดรอสแตติกสามารถทําใหเกดิสภาวะ  Dynamic  Braking  สภาวะดังกลาวคือ  ถา
ตองการหยดุการขับเคลื่อนอยางรวดเร็วยิ่งข้ึน  กระทาํไดโดยเปลี่ยนทิศทางการจายนํ้ามัน
ของปม  ดังนั้นจะเกิดการตานการไหลของน้ํามันที่มาจากมอเตอรไฮดรอลิกเนื่องจากน้ํามันที่
ไหลออกจากปมทําใหมอเตอรมีความเร็วรอบลดลงและหยุดหมุนเรว็ขึน้ 

4. ระบบไฮดรอสแตติกสามารถปองกันการเสียหายทีจ่ะเกดิข้ึนในระบบไดขณะมีการสตอล
โหลดโดยมีอปุกรณตาง ๆ ดังกลาวมาแลว 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



วิวัฒนะการของระบบสงกําลังขับเคลื่อนของเครื่องจักรกลหนัก 
จากรูปที่  12  เปนระบบสงกาํลังขับเคลื่อนลอหลังของยานพาหนะชนดิหนึ่งโดยใชกลไกทั้งหมด  

ถาหากตองการเพิ่มความเร็วของเครื่องจักรกลกระทําไดโดยการเปลีย่นอัตราทดคูขับของกระปุกเกยีรใหมี
อัตราทดรอบสูงข้ึนและถาตองการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะกระทําไดโดยการเปลี่ยนคูขับ
ที่ทําใหเพลาหมุนกลับทาง  ซ่ึงการเปลี่ยนความเร็วและทิศทางการเคลื่อนที่ของระบบกลไกนั้นตองมา
เสียเวลาในการตัดตอกําลังจากเครื่องยนตกับกระปกุเกยีร  นอกจากนีย้ังตองมีการออกแบบที่ยุงยาก  สําหรับ
การปองกันการเสียความทรงตัวขณะที่ลอล่ืนไถล 

 
                                รูปที่  12 

จากขอเสียของการสงกําลังขับเคลื่อนดวยระบบกลไกจึงไดมีการพัฒนานําระบบไฮดรอสแตติก
มาใชแทนโดยมีอยูดวยกันหลายรูปแบบดังตอไปนี ้

1. การนําระบบไฮดรอสแตติก  มาติดตั้งแทนที่กระปุกเกียร 
 

 
 
 

รูปที่  13 



จากรูปที่  13  เปนการนําระบบไฮดรอสแตติกที่มีรูปลักษณแบบ  in-line  มาประยกุตใชในสวน
ดังกลาว  โดยมีลักษณะที่มสีวนประกอบงาย ๆ คือ  มีปมติดตั้งตอกบัมอเตอรไฮดรอลิก  ซ่ึงไมตองใชสาย
และขอตอจึงทําใหประหยดัพ้ืนที่ในการตดิตั้ง  นอกจากนี้ยังไมตองใชระบบตัดตอการสงกําลังจาก
เครื่องยนต  (Clutch)  เพราะความสามารถปรับใหปมไฮดรอลิกมีปริมาตรดูดไดนอย  ดังนั้นจึงมีโมเมนต
ความเฉื่อยต่ําขณะเริ่มตนหมุนปมไฮดรอลิก  จึงสามารถนําปมไฮดรอลิกตอการสงกําลังไดตรงกบัเพลาขับ
ของเครื่องยนต  แตภายโดยรวมทั้งหมดของระบบขับเคล่ือนแบบนี้ยังมีขอเสียบริเวณชดุเฟองทาย  
(Differential)  เพลาขับทาย  เพลาขับและขอตอกอนซ่ึงเปนกลไก  

2. การนําระบบไฮดรอสแตติก  1  ยูนิต  มาติดตั้งแทนที่ชุดเฟองทาย 

 
รูปที่  14 

จากรูปที่  14  เปนการนําระบบไฮดรอสแตติกที่มีรูปลักษณแบบ  Split เพื่อทดแทนขอจํากัดของ
ขอตอออน  เพลาขับ   มาประยุกตใชในสวนดังกลาวโดยนํามอเตอรไฮดรอลิกไปตดิตั้งที่ลอขับ เฟองทาย 
และเพลาขับทาย  ดังน้ันจึงสามารถประหยดัราคาและน้ําหนักของชิ้นสวนของเครื่องจักรได  

ซ่ึงหลักการทํางานของระบบสงกําลังขับเคล่ือนจะมีลักษณะที่มอเตอรไฮดรอลิกทั้ง  2  ไดรับ
น้ํามันจากปมไฮดรอลิกผานขอตอ  3  ทาง  โดยใชทอและสายออนเปนตวันําพาน้ํามันไฮดรอลิก  เมื่อ
ตองการจะบังคับใหเคร่ืองจกัรกลเล้ียวเปล่ียนทิศทางระบบจะทําการจายน้ํามันไปยังมอเตอรไฮดรอลิกของ
ลอดานนอกใหมากกวาดานในเชนในรูปถาตองการจะเลีย้วซายจะตองจายน้ํามนัไปยงัมอเตอรไฮดรอลิกของ
ลอหลังขวาใหมากกวามอเตอรไฮดรอลิกของลอหลังซาย  จึงทําใหลอหลังขวามีความเร็วกวาและจะเกดิผล
การเลี้ยวซายในที่สุด 

แตอยางไรระบบดังกลาวจะไดรับความเรว็จากมอเตอรไฮดรอลิกเพียงกึ่งหนึ่งเทานัน้  เพราะวา
ปมตองแบงนํ้ามันไปยังมอเตอรทั้ง  2  เพ่ือตองการใหเกิดแรงบดิทั้ง  2  ขาง  ขณะเคลื่อนที่ไปในแนวตรง  
ดังน้ันเครื่องจกัรจะเคลื่อนท่ีไดชาแตใหแรงบิดในการขับเคลื่อนมากถาตองการใหแรงบิดหรือความเร็วใน



การเคลื่อนที่มีมากกวานี้โดยการใชชุดขับสุดทาย  (Final  Drive)  ตอกับมอเตอรไฮดรอลิกกับลอขับก็ได
เชนกัน 

ระบบสงกําลังลักษณะดังกลาวจะใชมอเตอรไฮดรอลิกท่ีแตกตางจากมาตรฐานทั่วไปคือจะตองมี
ความแข็งแรงมาก ๆ เพราะจะตองตอโดยตรงกับลอขับ  นอกจากนั้นอุปกรณรองลื่น  (Bearings)  ของ
มอเตอรจะตองเปนชนิดรับแรงในแนวแกน  (Axle  bearings)  อีกดวย 

3. การนําระบบไฮดรอสแตติก  2  ยูนิต  มาติดตั้งแทนชุดเฟองทาย 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  15 
จากรูปที่  15  เปนการนําอาระบบไฮดรอสแตติกที่มีรูปลกัษณแบบ In-line  จํานวน  2  ยูนิตมา

ประยุกตใชในสวนดังกลาว  โดยที่ปมน้ํามันไฮดรอลิกจะรับกําลังขับเคล่ือนจากกระปกุเกยีรสวนมอเตอรไฮ
ดรอลิกจะตดิต้ังกับลอขับโดยตรงหรือจะผานชุด  Final  Drive  ก็ไดขึน้อยูกับสมรรถนะของเครื่องจักรกล 



ถึงแมวาขับเคลื่อนชนิดที่  2  และ  3  จะมีหลักการใชมอเตอรไฮดรอลิก  2  ตัวตอกับลอขับ
เหมือนกนัแตวิธีการบังคับเลี้ยวจะไมเหมอืนกันโดยวิธีที่  3  จะมีรายละเอียดของโครงสรางและการทํางาน
ดังน้ี  สวนลอหนาจะทําหนาที่บังคับเลี้ยว  สวนลอหลังจะทําหนาที่ขบัเคลื่อน  โดยใชมอเตอรไฮดรอลิกทั้ง 
2 โดยแตละตัวไดรับนํ้ามันมาจากปมทั้ง  2  ซ่ึงแยกกัน  แตอัตราการไหลที่ออกมาจากปมทั้งจะเทากัน
ตลอดเวลา  เมื่อตองการจะเปลี่ยนทิศทางโดยการเลี้ยว  ลอหลังจะพยายามขับเคลื่อนลอหนาดานที่ตองการ
เลี้ยวใหไถลไป  ดังนั้นจะเกิดการเล้ียวไดในที่สุด  ขณะที่ทําการเล้ียวอยูน้ัน  สามารถทําใหระบบไฮดรอส
แตติกทั้ง  2  มคีวามเร็วเปลีย่นแปลงไดหรือมีทิศทางตรงกันขามไดเชนกัน 

ดังนั้นถาหากใหระบบไฮดรอสแตติกของลอขับดานนอกทิศทางขับเคลื่อนที่ไปขางหนา  สวน
ระบบไฮดรอสแตติกของลอขับดานใน  (ดานที่ตองการเลี้ยว)  มีทิศทางการขับเคลื่อนไปดานหลังจะทําให
เครื่องจักรสามารถเคลื่อนที่เปนวงกลมแคบ ๆ ไดอยางชา ๆ นอกจากนี้ถาตองการนําเอาระบบไฮดรอส
แตติกแบบ  2  ชุดมาใชในระบบขับเคลื่อนดังกลาวแตไมตองใชชุดกลไกคือเพลาขับขอตอออนและกระปกุ
เกียรก็สามารถกระทําไดโดยใชระบบไฮดรอสแตติกที่มีรปูลักษณแบบ  Split  มาประยกุตใชดังรูปที่  16 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่  16 



 
แตอยางไรก็ตามระบบกําลังขับเคลื่อนแบบรูปที่  15  และ  16  ตองใชพื้นที่ในการติดตั้งปมไฮ

ดรอลิกมาก แตเมื่อววิัฒนาการการสรางปมมีมากข้ึนโดยสามารถนําปมไฮดรอลิกหลาย ๆ ตวัมาตอกัน  
(Through  Drive)  และขับเคลื่อนโดยใชเพลาเดียวกัน  ดงัน้ันจึงสามารถลดขนาดพื้นที่ในการติดตั้งปมไดดัง
รูปท่ี  17 

 
 

รูปที่  17 
จากรูปที่  17  จะพบวาถาตองการใหเกิดการขับเคลื่อนไดทั้ง  4 ลอ  โดยการนําโซมาคลองกับลอ

ทั้ง  2  (หนา-หลัง)  เขากบัมอเตอรไฮดรอลิก 1 ตัว สวนการบังคับเล้ียวนัน้ถาตองการจะเลี้ยวดานใดให
ระบบไฮดรอสแตติกดานนั้น (ดานใน)  เคล่ือนที่ถอยหลังสวนระบบไฮดรอสแตติกดานนอกจะตองเคลื่อนที่
ไปดานหนา  ดังนั้นกจ็ะสามารถทําใหเครื่องจักรเลี้ยวเปนวงกลมแคบ ๆ ได เชนกัน  หรือจะใชบังคับเลี้ยว
เหมือนระบบขับเคลื่อนสงกลังแบบที่  2  ไดเชนกนั 

 
 
 
 
 
 
 



4. การนําระบบไฮดรอสแตติกมาติดตั้งโดยตรงกับลอขับท้ัง  3 

 
 
 

รูปที่  18 
 
จากรูปที่  18  เปนการนําระบบไฮดรอสแตติกแบบ  Spilt  มาประยุกตใชในระบบขับเคลื่อน

สงกําลังโดยใชปม 1 ตัว จายนํ้ามันไปยังมอเตอรไฮดรอลิกที่ติดตั้งกบัชุด  Final  Drive  และลอทั้ง  3  ซ่ึงเปน
ลอที่ใชขับเคลื่อนทั้งหมดสวนลอหนาจะทาํหนาท่ีบังคับเลี้ยวดวย  การเลือกขนาดของมอเตอรไฮดรอลิก
และชุด  Final  Drive  ตองมีขนาดเทากนัทั้ง  3  ตัว  และในขณะที่อยูในสภาวะบังคับเลี้ยวความเร็วรอบวง
ตองเทากนัทั้งลอหนาและหลังดังนั้นปมตองจายน้ํามนัใหกับมอเตอรทั้ง  3  ใหเทากัน  นอกจากนี้ความดัน
ตกครอมของมอเตอรแตละตัวตองเทากับทุกตัวดวยเชนกัน 

 
 
 
 
 
 
 



5. การนําระบบไฮดรอสแตติก  มาติดตั้งโดยตรงกับลอขับท้ัง  4   

 
 

รูปที่  19 
จากรูปที่  19  เปนการนําระบบไฮดรอสแตติกแบบ  Spilt มาประยกุตใชในระบบขับเคล่ือน

สงกําลังโดยใชปม 1 ตัว จายน้ํามันไปยังมอเตอรไฮดรอลิกที่ติดตั้งกบัชุด Final  Drive  และลอทั้ง  4  จาก
คุณลักษณะของการขับเคลื่อนดังกลาวทําใหการบังคับเลี้ยวสามารถกระทําไดทั้ง  4  ลอ  เปนอิสระตอกัน  
นอกจากนี้การขับเคลื่อนท้ัง  4  ลอจะชวยใหแรงบิดของลอมีมากข้ึนดวย  โดยสวนใหญการออกแบบ
ความเร็วของลอขับคูหนาจะมีความเร็วมากกวาความเรว็ลอขับคูหลังอยู  1-2%  เพ่ือเพิ่มแรงขับเคลื่อนใน
สูงขึ้นขณะบังคับเลี้ยว 
 
สรุป 

ระบบไฮดรอสแตติกมีรูปลักษณะอยางงาย ๆ คือ ประกอบดวยปมและมอเตอรไฮดรอลิกโดย
รูปลักษณะที่นยิมนํามาใชงานคือ แบบแยกโดยใชสายและทอตอเช่ือมกันระหวางปมและมอเตอรไฮดรอลิก
เปนวงจรน้ํามัน  ซึ่งวงจรของระบบไฮดรอสแตติกนี้มีอยูดวยกัน 2 แบบ  คือ แบบวงจรน้ํามันมันเปด  (open 
circuit)  และแบบวงจรน้ํามนัปด  (Closed  Circuit)  ถาตองการควบคมุใหวงจรน้ํามนัทั้ง 2 นี้มีความรวดเร็ว
แมนยํา และทํางานสัมพันธกับภาระอันมีผลใหประหยัดพลังงาน กระทําไดโดยออกแบบใหเปนระบบไฮ
ดรอลิกควบคุมดวยไฟฟาแบบวงจรปด  (Closed loop Electronic Hydraulic) ถึงแมวาระบบกลไกจะให
ประสิทธิภาพการสงกําลังมากกวาระบบไฮดรอสแตติก (80-85%)  แตดวยขอดีหลาย ๆ อยางของระบบไฮ
ดรอสแตติก  เชน  การปรับเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ไดอยางรวดเร็วอันมีผลทาํให  ผลผลิตตอช่ัวโมงมี
มากกวาจึงทําใหระบบไฮดรอสแตติกยังคงมีใชอยูในปจจบุัน  โดยสวนใหญแลวระบบไฮดรอสแตติกน้ีจะ



นําไปประยุกตใชกับระบบขับเคลื่อนสงกําลังของเครื่องจักรกลหนัก  ดังน้ันในการออกแบบระบบดังกลาว
ในไดประสิทธิภาพที่ดี  ตองนําวิศวกรดานวิศวกรรมยานยนต  และวิศวกรดานไฮดรอลิก  มาออกแบบ
รวมกัน   

เอกสารอางอิง   
Mobile Hydraulic visual  Aids, 1997  
 Vickers, Mobile Hydraulic Manual, Rochester Hill Michigan, First  Edition  1998   
Mannesmann  Rexroth, Hydraulic-Training  Axial  Piston  Unit 
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