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Abstract 

 From the internship at BAFS INTEC Co., Ltd., PZ Division, PIC Division, the 
author has created a project on the installation of an aircraft fuel truck's lift control 
system, which aims to increase safety and efficiency in raising and lowering the 
platform to suit the level of the aircraft. The system consists of a hydraulic X -Lift 
controlled by an electrical circuit and relay, equipped with a height sensor and a cut-
off device when an abnormality occurs. The design covers everything from selecting 
equipment, laying out the wiring system, drawing up the electrical circuit diagram, to 
testing actual use at the airport. The results show that the system is stable, safe, easy 
to use, and can stop working immediately when there is a risk. It also helps reduce 
the cost of importing systems from abroad and can be further developed into an 
automatic system in the future. 
Keywords: aircraft fuel truck, X-lift, hydraulic system 
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บทที่ 1 

บทนำ 

1.1 ที่มาและความสำคัญ 

 อุตสาหกรรมการบินในปัจจุบันมีการเติบโตอย่างรวดเร็ว ทั้งในด้านการขนส่งผู้โดยสารและ

สินค้า ส่งผลให้สนามบินหลายแห่งต้องพัฒนาระบบบริการภาคพื้นดิน (GSE) ให้มีประสิทธิภาพมาก

ขึ้น โดยเฉพาะ รถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน ซึ่งเป็นอุปกรณ์สำคัญที่ใช้เติมเชื้อเพลิงให้กับเครื่องบินอย่าง

รวดเร็วและปลอดภัย 

 รถจ่ายน้ำมันเครื่องบินไม่ได้มีแค่หน้าที่ขนส่งน้ำมัน แต่ยังต้องสามารถยกแขนจ่ายน้ำมันให้

พอดีกับตำแหน่งถังเชื้อเพลิงของเครื่องบินแต่ละรุ่น ซึ่งมีความสูงไม่เท่ากัน จึงจำเป็นต้องมีระบบ  

X-Lift ที่สามารถยกขึ้น–ลงได้อย่างแม่นยำ ปลอดภัย และใช้งานง่าย หากระบบนี้ทำงานผิดพลาด เช่น 

ยกช้า หรือควบคุมไม่ได้ อาจทำให้การเติมน้ำมันล่าช้า และส่งผลต่อความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 

 โครงงานนี้จึงจัดทำขึ้นเพ่ือศึกษาและติดตั้งระบบควบคุม X-Lift แบบไฮดรอลิกโดยใช้มอเตอร์ 

ลิเนียร์แอคชูเอเตอร์ รีเลย์ และเซนเซอร์ลิมิตสวิตช์ เพื่อให้ระบบสามารถทำงานได้อย่างปลอดภัย  

มีความเสถียร และเหมาะสมกับการใช้งานจริงในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 

1.2 วัตถุประสงค์ 

 1.2.1 เพื ่อศึกษาและทำความเข้าใจหลักการทำงานของระบบ X-Lift ในรถจ่ายน้ำมัน

เครื่องบิน 

 1.2.2 เพื่อออกแบบและติดตั้งระบบควบคุมการทำงานของ X-Lift ในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 1.2.3 เพ่ือเลือกใช้อุปกรณ์ควบคุมท่ีเหมาะสมกับการทำงานจริง 

 1.2.4 เพ่ือทดสอบระบบที่ติดตั้งแล้วให้สามารถใช้งานได้จริงและปลอดภัย 

 1.2.5 เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ ความปลอดภัย และความสะดวกในการใช้งานของรถจ่ายน้ำมัน

เครื่องบิน 
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1.3 ขอบเขตโครงงาน 

 1.3.1 ศึกษาระบบการทำงาน X-Lift ที่ใช้ในรถจ่ายน้ำมัน 

 1.3.2 ออกแบบระบบควบคุมยก–ลดแบบใช้ไฟฟ้า 

 1.3.3 ทดสอบการทำงานภายใต้สภาพการใช้งานจริง 

 1.3.4 ออกแบบระบบควบคุมการยก-ลดระดับของแท่นยกโดยใช้ระบบไฟฟ้า 

 

1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 1.4.1 ได้เข้าใจวิธีการทำงานของระบบ X-Lift ใช้กับรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 1.4.2 ได้เรียนรู้การใช้อุปกรณ์ไฟฟ้า 

 1.4.3 ได้ฝึกออกแบบวงจรและลงมือทำระบบควบคุมด้วยตัวเอง 

 1.4.4 ช่วยให้การใช้งานรถจ่ายน้ำมันปลอดภัยและทำงานได้สะดวกข้ึน 

 1.4.5 สามารถนำความรู้ไปใช้กับงานอื่น ๆ ที่ต้องใช้ระบบยกหรือระบบควบคุมไฟฟ้าใน

อนาคตได้ 

  

 

 

 

 

 



 
 

 

บทที่ 2 

ทฤษฎีและเนื้อหาที่เกี่ยวข้อง 

 

2.1 ลิฟต์แบบขากรรไกร (X-Lift หรือ Scissor Lift) 

 X-Lift หรือรถกระเช้าขากรรไกร (Scissor Lift) คืออุปกรณ์สำหรับยกสิ่งของหรือบุคคล 
ขึ้น-ลงในแนวดิ่ง โดยใช้กลไกคล้ายขากรรไกรหรือตัว "X" หลายชั้นซ้อนกัน ซึ่งเมื่อยืดออกจะสามารถ
ยกแพลตฟอร์มด้านบนขึ้นอย่างมั่นคงและปลอดภัย เหมาะสำหรับงานที่ต้องทำในที่สูง เช่น งาน
ซ่อมแซม งานติดตั้งในโรงงาน คลังสินค้า หรือพื้นที่ก่อสร้าง ทั้งยังสามารถใช้งานได้ทั้งในและนอก
อาคาร 

 ระบบควบคุมของ X-Lift มักใช้พลังงานจากระบบไฮดรอลิกหรือระบบไฟฟ้า โดยเฉพาะใน
อุตสาหกรรมที่ต้องการความแม่นยำและความปลอดภัยสูง เช่น ระบบภาคพ้ืนของสนามบิน เครื่องรุ่น
ใหม่ ๆ นิยมนำเข้าจากประเทศที่มีมาตรฐานสูง เช่น ญี่ปุ่นและสหรัฐอเมริกา ซึ่งมีขนาดแพลตฟอร์ม
รองรับผู้ปฏิบัติงานได้ 2–4 คน และออกแบบให้ใช้งานง่าย ตอบสนองต่อความปลอดภัยในงานที่มี
ความเสี่ยงจากความสูง 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.1 รถ X-Lift 
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2.2 ประเภทของ X-Lift 

 2.2.1 ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้า (Electric Scissor Lift) 

  ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้า (Electric Scissor Lift) คืออุปกรณ์ที่ใช้สำหรับยกคนหรือวัสดุขึ้นไป
ยังตำแหน่งที่สูงในแนวดิ่ง โดยใช้พลังงานไฟฟ้าในการขับเคลื่อนระบบไฮดรอลิก ซึ่งจะควบคุมการ  
ยืด-หดของโครงสร้างแขนยกที่มีลักษณะคล้ายกรรไกร หรือเรียกว่า “Scissor Arm” ลิฟต์ชนิดนี้มัก
ถูกใช้งานในงานภายในอาคารหรือพ้ืนที่ปิด เช่น โรงงาน โกดัง หรือศูนย์ซ่อมบำรุง เนื่องจากไม่มีเสียง
รบกวนและไม่ปล่อยมลพิษจากเครื่องยนต์เหมือนลิฟต์แบบดีเซลหรือเบนซิน 

  ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้ามีข้อดีหลายประการเมื่อเปรียบเทียบกับลิฟต์ประเภทอื่น โดยหนึ่งใน
จุดเด่นคือการทำงานที่เงียบและปลอดมลพิษ เนื่องจากใช้พลังงานไฟฟ้าแทนเครื่องยนต์สันดาป
ภายใน จึงไม่ปล่อยควันหรือกลิ่นเหม็น เหมาะสำหรับการใช้งานในสถานที่ที่ต้องการความสะอาดและ
ความเงียบ เช่น โรงพยาบาล ห้องคลีนรูม หรืออาคารสำนักงาน นอกจากนี้ ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้ายังมี
ความปลอดภัยสูง การยกขึ้นและลงสามารถควบคุมได้อย่างนุ่มนวลและแม่นยำ ช่วยลดความเสี่ยงจาก
อุบัติเหตุระหว่างการใช้งาน อีกท้ังยังบำรุงรักษาได้ง่าย เพราะไม่ต้องดูแลระบบน้ำมันเครื่องหรือไอเสีย
เหมือนลิฟต์แบบดีเซล และยังช่วยประหยัดต้นทุนในระยะยาว เนื่องจากไม่มีค่าใช้จ่ายด้านน้ำมัน
เชื้อเพลิง 

  ข้อเสียของลิฟต์กรรไกรไฟฟ้ามีข้อจำกัดบางประการที่ควรพิจารณาก่อนใช้งาน โดยทั่วไป
ลิฟต์ประเภทนี้มีความสูงในการยกที่จำกัด โดยส่วนใหญ่อยู่ระหว่าง 6–14 เมตร จึงไม่เหมาะกับงานที่
ต้องขึ้นสูงมาก นอกจากนี้ยังต้องใช้งานบนพื้นผิวที่เรียบและแข็งแรง เนื่องจากโครงสร้างฐานล้อและ
แรงยกไม่ได้ออกแบบมาให้รองรับสภาพพื้นที่ขรุขระหรือใช้งานภายนอกอาคาร อีกทั้งลิฟต์กรรไกร
ไฟฟ้ายังต้องพ่ึงพาแบตเตอรี่หรือการชาร์จไฟฟ้า หากใช้งานต่อเนื่องเป็นเวลานานโดยไม่ได้ชาร์จ อาจ
ทำให้ลิฟต์หยุดทำงานกลางคันได้ และระบบแบตเตอรี่ที่ใช้มักมีต้นทุนสูงในระยะเริ่มต้น อีกทั้งยังต้อง
ใช้เวลาในการชาร์จไฟคืนหลังจากใช้งานเป็นเวลานานด้วย 
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 2.2.2 ลิฟต์กรรไกรดีเซล (Diesel Scissor Lift)  

  ลิฟต์กรรไกรดีเซล (Diesel Scissor Lift) คืออุปกรณ์ยกในแนวดิ ่งที ่ใช ้กลไกแบบ
ขากรรไกร (Scissor Mechanism) โดยขับเคลื่อนด้วยพลังงานจากเครื่องยนต์ดีเซลแทนการใช้ไฟฟ้า 
จึงเหมาะสำหรับใช้งานในพ้ืนที่ห่างไกลหรือบริเวณที่ไม่มีแหล่งจ่ายไฟ ตัวเครื่องถูกออกแบบให้รองรับ
น้ำหนักได้มาก และสามารถยกแพลตฟอร์มขึ้นสูงได้อย่างมั่นคงและปลอดภัย จึงเป็นที่นิยมในงาน
ก่อสร้าง งานติดตั้งระบบ งานบำรุงรักษาอาคาร รวมถึงในอุตสาหกรรมที่ต้องปฏิบัติงานกลางแจ้ง 

  ข้อดีของ X-Lift แบบดีเซลมีหลายประการที่ทำให้ได้รับความนิยมอย่างแพร่หลายในงาน
อุตสาหกรรมและงานก่อสร้างกลางแจ้ง โดยข้อดีหลักคือความสามารถในการให้กำลังสูง เนื่องจาก
เครื่องยนต์ดีเซลสามารถผลิตพลังงานต่อเนื่องได้มากกว่าระบบไฟฟ้า จึงสามารถยกน้ำหนักได้มาก
และยกได้สูงกว่ารุ่นไฟฟ้า นอกจากนี้ยังสามารถใช้งานได้อย่างอิสระในพื้นที่ที่ไม่มีแหล่งจ่ายไฟฟ้า จึง
เหมาะอย่างยิ่งสำหรับไซต์งานภาคสนามหรือพื้นที่ห่างไกล อีกทั้งยังมาพร้อมกับล้อขนาดใหญ่และ
ระบบขับเคลื่อนที่แข็งแรง ทำให้เคลื่อนที่ได้ดีบนพื้นผิวขรุขระ เช่น ดิน ทราย หรือพ้ืนที่ลาดเอียง และ
ที่สำคัญ ตัวเครื่องยังถูกออกแบบให้รองรับน้ำหนักได้มาก สามารถใช้งานพร้อมกันทั้งบุคลากรและ
วัสดุอุปกรณ์ได้ในเวลาเดียวกัน ซึ่งช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการทำงานได้อย่างมีนัยสำคัญ 

  ข้อเสียของ X-Lift แบบดีเซลมีหลายประการที่ควรพิจารณาก่อนเลือกใช้งาน ประการ
แรกคือเสียงรบกวน เนื่องจากเครื่องยนต์ดีเซลมักทำงานด้วยเสียงที่ดังมากกว่าระบบไฟฟ้า จึงอาจไม่
เหมาะสำหรับพื้นที่ที่ต้องการความเงียบ เช่น ย่านชุมชนหรือสถานที่ทำงานภายในอาคาร อีกหนึ่ง

รูปที่ 2.2 ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้า (Electric Scissor Lift) 
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ข้อเสียที่สำคัญคือการปล่อยมลพิษ โดยเครื่องยนต์ดีเซลจะปล่อยก๊าซคาร์บอนไดออกไซด์ (CO₂) ฝุ่น
ละออง และสารพิษอ่ืน ๆ ทำให้ไม่เหมาะสำหรับใช้งานในพื้นที่ปิดหรือสถานที่ที่มีระบบระบายอากาศ
จำกัด นอกจากนี้ การบำรุงรักษายังมีค่าใช้จ่ายสูงกว่าระบบไฟฟ้า เนื่องจากต้องเปลี่ยนน้ำมันเครื่อง 
ตรวจสอบไส้กรอง และซ่อมแซมชิ้นส่วนกลไกที่ซับซ้อนกว่า อีกทั้งตัวเครื่องยังมีน้ำหนักมาก ทำให้
จำเป็นต้องใช้รถพ่วงหรืออุปกรณ์ช่วยในการขนย้ายระหว่างสถานที่ต่าง ๆ 

.   

  

 

 

 

 

  

 

  

 

 2.2.3 ลิฟต์กรรไกรไฮดรอลิก (Hydraulic Scissor Lift)  

  ลิฟต์กรรไกรไฮดรอลิก (Hydraulic Scissor Lift) คืออุปกรณ์ยกสูงชนิดหนึ่งที่ใช้หลักการ
ของระบบไฮดรอลิกเพื่อเคลื่อนย้ายหรือยกสิ่งของและบุคคลในแนวดิ่ง โดยโครงสร้างของมันจะ
ประกอบด้วยแขนกรรไกรหลายชั ้นซ้อนกันเป็นรูปตัว "X" ซึ ่งสามารถขยายและหดตัวได้ เมื่อมี
กระบอกไฮดรอลิกทำงาน การใช้แรงดันของน้ำมันไฮดรอลิกช่วยให้กรรไกรขยายออก ทำให้
แพลตฟอร์มหรือพื้นที่ยกสูงขึ้นอย่างมั่นคงและปลอดภัย ระบบนี้นิยมใช้ในงานก่อสร้าง ซ่อมบำรุง 
และงานอุตสาหกรรมที่ต้องการยกสิ่งของหรือตัวคนขึ้นที่สูง 

  ข้อดีของ X-Lift แบบไฮดรอลิก มีข้อดีที่โดดเด่นหลายประการ ประการแรกคือสามารถ
สร้างแรงยกได้สูงและรับน้ำหนักได้มากเนื่องจากระบบไฮดรอลิกให้แรงกดที่ทรงพลัง ประการที่สอง
คือการทำงานที่นุ่มนวล ไม่กระชากหรือสั่นสะเทือนมาก เพราะการขยายและหดตัวของกระบอกไฮ
ดรอลิกมีการควบคุมแรงดันอย่างละเอียด นอกจากนี้ยังมีความแม่นยำในการควบคุมระดับความสูง 

รูปที่ 2.3 ลิฟต์กรรไกรดีเซล (Diesel Scissor Lift)  
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สามารถหยุดนิ่งได้ในตำแหน่งใดก็ได้ ระบบยังมีความปลอดภัยสูงด้วยกลไกล็อกและการป้องกัน
แรงดันตกทันที เหมาะกับงานที่ต้องการความเสถียรและความปลอดภัย เช่น งานซ่อมบำรุงหรือ
ก่อสร้างในที่สูง 

  ข้อเสียของ X-Lift แบบไฮดรอลิก มีข้อจำกัดและข้อเสียที่ต้องพิจารณา ระบบไฮดรอลิก
มีความซับซ้อนและต้องการการบำรุงรักษาอย่างสม่ำเสมอ โดยเฉพาะการตรวจสอบน้ำมันไฮดรอลิก
และซีลกันรั่ว เพราะหากเกิดการรั ่วซึมของน้ำมัน จะทำให้ประสิทธิภาพลดลงและส่งผลเสียต่อ
สิ่งแวดล้อม น้ำหนักของเครื่องค่อนข้างมากเนื่องจากโครงสร้างแข็งแรงและระบบไฮดรอลิก ทำให้การ
เคลื่อนย้ายไม่สะดวกเท่าระบบอื่น นอกจากนี้ยังต้องใช้พลังงานต่อเนื่องเพื่อขับปั๊มไฮดรอลิก และมี
เสียงรบกวนจากการทำงานของปั๊มและวาล์วในระดับหนึ่ง 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

  

 2.2.4 ลิฟต์กรรไกรนิวเมติก (Pneumatic Scissor Lift) 

  ลิฟต์กรรไกรนิวเมติก (Pneumatic Scissor Lift) เป็นอุปกรณ์ยกสูงชนิดหนึ่งที่ใช้แรงดัน
อากาศจากระบบนิวเมติกในการขับเคลื่อนโครงสร้างกรรไกรรูปตัว "X" เพื่อยกหรือเคลื่อนย้ายสิ่งของ
และบุคคลในแนวดิ่ง โดยแตกต่างจากระบบไฮดรอลิกที่ใช้แรงดันจากน้ำมัน ระบบนิวเมติกจะใช้
แรงดันอากาศที่ได้จากคอมเพรสเซอร์หรือถังลมในการดันให้กระบอกลมนิวเมติกขยายตัว ซึ่งจะผลัก
ให้แขนกรรไกรเปิดออกและทำให้แพลตฟอร์มหรือพื้นยกสูงขึ้นอย่างรวดเร็วและสะอาด ระบบนี้
เหมาะสำหรับงานที่ต้องการลดความเสี่ยงจากการรั่วไหลของน้ำมัน รวมถึงกรณีที่ต้องการใช้อุปกรณ์ที่

รูปที่ 2.4 ลิฟต์กรรไกรไฮดรอลิก (Hydraulic Scissor Lift) 
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มีน้ำหนักเบากว่า จึงได้รับความนิยมในบางอุตสาหกรรมที่ให้ความสำคัญกับความสะอาด ความ
ปลอดภัย และความคล่องตัวในการใช้งาน 

  ข้อดีของ X-Lift แบบนิวเมติกคือการใช้อากาศอัดแทนน้ำมัน จึงทำให้ระบบมีความ
สะอาด ปลอดภัย และไม่เสี่ยงต่อการรั่วไหลของน้ำมันซึ่งอาจก่อให้เกิดผลกระทบต่อสิ่งแวดล้อม 
นอกจากนี้ ระบบนิวเมติกยังมีน้ำหนักเบากว่าระบบไฮดรอลิก จึงช่วยให้การเคลื่อนย้ายและติดตั้งทำ
ได้ง่ายขึ้น อีกทั้งการตอบสนองของระบบลมอัดยังมีความรวดเร็ว ทำให้งานยกและลดระดับสามารถ
ดำเนินไปอย่างรวดเร็วและมีประสิทธิภาพสูง ระบบนี้ยังบำรุงรักษาได้ง่าย เนื่องจากไม่ต้องมีการ
ตรวจสอบหรือเปลี่ยนถ่ายน้ำมันไฮดรอลิก และด้วยคุณสมบัติที่ไม่ก่อให้เกิดประกายไฟ X-Lift แบบ
นิวเมติกจึงเหมาะอย่างยิ่งสำหรับใช้งานในสภาพแวดล้อมที่ต้องการความปลอดภัยสูง เช่น โรงงานที่มี
ความเสี่ยงต่อการเกิดไฟไหม้หรือการระเบิด 

  ข้อเสียของ X-Lift แบบนิวเมติกมีข้อจำกัดที่สำคัญหลายประการ โดยเฉพาะในด้านแรง
ยกและความสามารถในการรับน้ำหนัก ซึ่งมักน้อยกว่าระบบไฮดรอลิก เนื่องจากแรงดันลมไม่สามารถ
สร้างแรงได้สูงเท่า ส่งผลให้น้ำหนักบรรทุกต้องถูกจำกัด นอกจากนี้ การควบคุมความแม่นยำและ
ความละเอียดของการยกอาจต่ำกว่าระบบไฮดรอลิก เพราะแรงลมมีความไม่เสถียรและอาจเกิด
ความหน่วงเวลาในระหว่างการทำงาน อีกทั้งเสียงที่เกิดจากการทำงานของคอมเพรสเซอร์ รวมถึง
เสียงจากการปล่อยลม อาจสร้างความรบกวนในบางสภาพแวดล้อม และยังต้องใช้แหล่งลมแรงดันสูง 
เช่น คอมเพรสเซอร์หรือถังลม ซึ่งเพ่ิมความซับซ้อนในการติดตั้งและบำรุงรักษา รวมถึงต้นทุนโดยรวม
ของระบบ 

 

 

 

 

 

 

 

  รูปที่ 2.5 ลิฟต์กรรไกรนิวเมติก (Pneumatic Scissor Lift) 
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 2.2.5 ลิฟต์กรรไกรสำหรับพื้นที่ขรุขระ (Rough Terrain Scissor Lift) 

  ลิฟต์กรรไกรสำหรับพื้นที่ขรุขระ (Rough Terrain Scissor Lift) คืออุปกรณ์ยกแนวดิ่งที่
ออกแบบมาเพื่อรองรับการใช้งานในพื้นที่กลางแจ้งที่มีพื้นผิวไม่เรียบ เช่น พื้นดินที่มีหิน โคลน หรือ
พื้นที่ลาดชัน โดยมีการเสริมความแข็งแรงให้กับโครงสร้างหลัก พร้อมติดตั้งล้อขนาดใหญ่และระบบ
ขับเคลื่อน 4 ล้อ (4WD) เพื่อเพิ่มความมั่นคงและความสามารถในการเคลื่อนที่บนพื้นผิวที่ท้าทาย 
ลิฟต์ประเภทนี้สามารถยกคนหรืออุปกรณ์ขึ้นไปยังระดับความสูงที่ต้องการได้อย่างมั่นคง และยัง
ทนทานต่อสภาพแวดล้อมที่รุนแรง เช่น ลมแรง ฝุ่น หรือฝนตก จึงเป็นอุปกรณ์สำคัญสำหรับงาน
ก่อสร้างขนาดใหญ่และงานซ่อมบำรุงภาคสนาม 

  ข ้อด ีของล ิฟต ์กรรไกรสำหร ับพ ื ้นท ี ่ ขร ุ ขระ ( Rough Terrain Scissor Lift) คือ
ความสามารถในการทำงานในสภาพแวดล้อมที่เครื่องจักรทั่วไปไม่สามารถเข้าถึงได้ ด้วยล้อขนาดใหญ่
และระบบขับเคลื่อนที่ทรงพลัง ทำให้ลิฟต์เคลื่อนที่บนพื้นที่ขรุขระได้อย่างมั่นคง แพลตฟอร์มมีขนาด
ใหญ่และรองรับน้ำหนักได้มาก เหมาะกับการทำงานเป็นกลุ่มหรือการยกเครื่องมือจำนวนมากพร้อม
กัน นอกจากนี้ยังเหมาะสำหรับใช้งานในที่โล่งและกลางแจ้ง พร้อมระบบเสริมความปลอดภัย เช่น 
ระบบล็อกการยก ระบบกันโคลง และสัญญาณเตือนเอียง ช่วยให้การทำงานเป็นไปอย่างปลอดภัย
สูงสุด 

  ข้อเสียของ ลิฟต์กรรไกรสำหรับพื้นที่ขรุขระ มีข้อจำกัดที่ควรพิจารณา ประการแรกคือ
ขนาดเครื่องที่ใหญ่และน้ำหนักมาก ส่งผลให้การขนย้ายและจัดเก็บทำได้ยาก นอกจากนี้ ลิฟต์ส่วน
ใหญ่ใช้เครื่องยนต์ดีเซลซึ่งก่อให้เกิดเสียงดังและปล่อยควันไอเสีย จึงไม่เหมาะกับการใช้งานในพ้ืนที่ปิด
หรือสถานที่ที่ต้องควบคุมมลภาวะ อีกทั้งต้นทุนในการจัดหาและบำรุงรักษาก็สูงกว่าลิฟต์ประเภทอ่ืน 
ทั้งในเรื่องค่าเชื้อเพลิง การเปลี่ยนอะไหล่ และการดูแลระบบขับเคลื่อนที่ซับซ้อน 

 

 

  

 

 

 

 

รูปที่ 2.6 ลิฟต์กรรไกรสำหรับพ้ืนที่ขรุขระ (Rough Terrain Scissor Lift)  
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 2.2.6 ลิฟต์กรรไกรแบบมือถือ/เคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) 

  ลิฟต์กรรไกรแบบมือถือ/เคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) คืออุปกรณ์ยกที่ใช้กลไกแบบ
ขากรรไกร (Scissor Mechanism) ในการยกแพลตฟอร์มขึ ้นในแนวดิ ่ง โดยมีจุดเด่นคือสามารถ
เคลื่อนที่จากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งได้อย่างสะดวก เนื่องจากติดตั้งล้อหรือลูกล้อไว้ที่ฐานด้านล่าง 
การขับเคลื่อนอาจใช้แรงผลักดันจากผู้ใช้งานโดยตรง หรือในบางรุ่นที่มีความทันสมัยจะมีระบบ
ขับเคลื่อนอัตโนมัติ (Self-propelled) ซึ่งสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ได้จากบนแพลตฟอร์ม X-Lift 
แบบมือถือมักถูกนำมาใช้ในงานซ่อมบำรุง ติดตั้งอุปกรณ์ หรือการเข้าถึงจุดที่สูงในสถานที่ต่าง ๆ เช่น 
โรงงาน คลังสินค้า หรือในงานก่อสร้างภายในอาคาร เนื่องจากมีความคล่องตัว ใช้งานสะดวก และ
สามารถเคลื่อนย้ายได้ง่ายภายในพ้ืนที่ทำงาน 

  ข้อดีของ X-Lift แบบมือถือหรือเคลื่อนที่มีทั้งในด้านความสะดวก ความปลอดภัย และ
ประสิทธิภาพในการทำงาน โดยสามารถเคลื่อนย้ายได้ง่ายด้วยล้อที่ติดตั้งที่ฐาน ช่วยลดเวลาในการ
ติดตั้งและเหมาะกับงานที่ต้องเปลี่ยนตำแหน่งบ่อย ผู้ใช้งานเพียงคนเดียวสามารถควบคุมการยก 
เคลื่อนที่ และปรับระดับได้จากแท่นควบคุม จึงช่วยประหยัดแรงงานและลดต้นทุน นอกจากนี้ยังมี
ระบบความปลอดภัย เช่น ราวกันตก ระบบล็อกนิรภัย และปุ่มหยุดฉุกเฉิน ช่วยลดความเสี่ยงจาก
อุบัติเหตุ แพลตฟอร์มสามารถปรับระดับความสูงได้อย่างแม่นยำ ลดอาการเมื่อยล้าระหว่างทำงาน 
และด้วยการใช้พลังงานไฟฟ้าหรือแบตเตอรี่ในหลายรุ่น จึงเหมาะสำหรับใช้งานภายในอาคารโดยไม่
ก่อมลพิษหรือเสียงรบกวน 

  ข้อเสียของ X-Lift แบบมือถือหรือเคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) มีข้อจำกัดที ่ควร
พิจารณา เช่น น้ำหนักตัวเครื่องที่มากจากโครงสร้างที่แข็งแรง ทำให้เคลื่อนย้ายลำบากในพื้นที่ต่าง
ระดับหรือขรุขระ อีกทั้งยังยกได้ไม่สูงเท่าลิฟต์ประเภทบูมหรือรถกระเช้า จึงไม่เหมาะกับงานใน
ระดับสูงมาก นอกจากนี้ การใช้งานต้องอยู่บนพื้นเรียบและมั่นคง หากพื้นไม่เสถียรอาจเสี่ยงต่อการ
ล้ม และระบบไฮดรอลิกหรือไฟฟ้าก็ต้องดูแลอย่างสม่ำเสมอ เพราะหากเกิดชำรุดจะไม่สามารถใช้งาน
ได้ทันที สุดท้ายคือต้นทุนสูงทั้งในด้านราคาซื้อและค่าบำรุงรักษา จึงควรพิจารณาความเหมาะสมก่อน
ใช้งาน 
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2.3 หลักการทำงานของเอ็กลิฟ (X-Lift) 

 2.3.1 ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้า (Electric Scissor Lift) 

  ลิฟต์กรรไกรไฟฟ้าทำงานโดยอาศัยมอเตอร์ไฟฟ้าในการสร้างแรงดันให้กับระบบปั๊ม  
ไฮดรอลิก เมื่อปั๊มทำงาน แรงดันจะถูกส่งไปยังกระบอกสูบเพ่ือดันแขนยกให้ขยายตัวในแนวดิ่ง ส่งผล
ให้แพลตฟอร์มด้านบนยกตัวสูงขึ้น เมื่อต้องการลดระดับ แรงดันจะถูกระบายออกจากกระบอกสูบ ทำ
ให้แขนยกหดตัวลง และแพลตฟอร์มลดระดับลงอย่างปลอดภัย การควบคุมสามารถทำได้ผ่านแผง
ควบคุมที่ติดตั้งอยู่ทั้งบริเวณฐานลิฟต์และบนแพลตฟอร์ม ช่วยให้ผู้ใช้งานสามารถควบคุมการทำงาน
ได้อย่างสะดวก ไม่ว่าจะอยู่บนพ้ืนหรืออยู่บนลิฟต์โดยตรง เหมาะสำหรับใช้งานในพ้ืนที่ในร่มหรือพ้ืนที่
ปิดที่มีข้อจำกัดเรื่องเสียง กลิ่น หรือมลภาวะ เช่น โรงงานอุตสาหกรรม โกดังสินค้า โรงพยาบาล และ
ห้างสรรพสินค้า งานที่มักใช้ลิฟต์ชนิดนี้ ได้แก่ การติดตั้งอุปกรณ์บนที่สูง การซ่อมแซมระบบไฟฟ้า 
การติดตั้งไฟ การบำรุงรักษาระบบปรับอากาศ และการจัดเรียงสินค้าในคลัง เป็นต้นอย่างไรก็ตาม 
หากเป็นงานที่ต้องยกของหนักหรือใช้งานกลางแจ้ง ควรพิจารณาใช้ลิฟต์แบบเครื่องยนต์หรือแบบอื่น
ที่ออกแบบมาเพ่ือรองรับพ้ืนที่ภายนอกแทน 

รูปที่ 2.7 ลิฟต์กรรไกรแบบมือถือ/เคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) 
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 2.3.2 ลิฟต์กรรไกรดีเซล (Diesel Scissor Lift) 

  หลักการทำงานของ X-Lift แบบดีเซลทำงานโดยอาศัยพลังงานจากเครื่องยนต์ดีเซลใน
การขับเคลื่อนระบบไฮดรอลิก โดยเครื่องยนต์จะสร้างแรงดันน้ำมันไฮดรอลิกส่งไปยังกระบอกสูบเพ่ือ
ดันโครงสร้างรูปตัว “X” หรือขากรรไกรให้ขยายออก ส่งผลให้แพลตฟอร์มด้านบนยกตัวสูงขึ้นใน
แนวดิ่ง เมื่อผู้ใช้งานปล่อยแรงดัน น้ำมันจะไหลกลับเข้าสู่ถัง ทำให้ขากรรไกรหดตัวและแพลตฟอร์ม
ลดระดับลงอย่างปลอดภัย เครื่องยนต์ที่ใช้มักเป็นแบบ 2 หรือ 4 สูบ ให้กำลังเพียงพอสำหรับขับปั๊ม  
ไฮดรอลิก และมีระบบควบคุมด้วยไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์เพ่ือให้ผู้ใช้สามารถควบคุมทิศทาง ยก–ลด 
และเลื่อนตำแหน่งของเครื่องได้ทั้งจากฐานและบนแพลตฟอร์ม X-Lift แบบดีเซลเหมาะสำหรับการใช้
งานกลางแจ้ง เช่น งานก่อสร้าง งานติดตั้งเสาไฟฟ้า หรืองานซ่อมบำรุงในพ้ืนที่ที่ไม่มีแหล่งจ่ายไฟ โดย
สามารถรองรับน้ำหนักมากและยกได้สูงกว่า 12 เมตร อย่างไรก็ตาม ไม่เหมาะสำหรับใช้งานในพื้นที่
ปิดหรือในร่ม เนื่องจากเสียงดัง ความร้อน และไอเสียจากเครื่องยนต์อาจก่อให้เกิดมลภาวะและ
รบกวนสภาพแวดล้อม 

รูปที่ 2.8 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรไฟฟ้า (Electric Scissor Lift) 
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 2.3.3 ลิฟต์กรรไกรไฮดรอลิก (Hydraulic Scissor Lift) 

  หลักการทำงานของ X-Lift แบบไฮดรอลิกเกิดจากการใช้แรงดันของน้ำมันไฮดรอลิกที่ถูก
ส่งผ่านระบบปั๊มไปยังกระบอกไฮดรอลิกซึ่งติดตั้งอยู่บริเวณใต้หรือด้านข้างของโครงสร้างขากรรไกร 
เมื่อกระบอกไฮดรอลิกรับแรงดัน น้ำมันจะดันให้กระบอกขยายตัว ส่งผลให้แขนกรรไกรซึ่งออกแบบ
เป็นโครงสร้างแบบพับ ขยายตัวตามไปด้วย จนทำให้แพลตฟอร์มหรือพื้นยกด้านบนถูกยกสู งขึ้น 
ในทางกลับกัน เมื่อมีการปลดแรงดัน น้ำมันจะไหลกลับเข้าสู่ถัง กระบอกจึงหดตัว และขากรรไกรจะ
พับลง ส่งผลให้แพลตฟอร์มลดระดับลงอย่างปลอดภัย การยกขึ้นและลดลงจะควบคุมผ่านวาล์ว
ควบคุมแรงดัน ทำให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ได้อย่างแม่นยำและนุ่มนวล X-Lift แบบไฮดรอลิ
กได้รับความนิยมในการใช้งานหลากหลายอุตสาหกรรม โดยเฉพาะงานก่อสร้างที่ต้องยกคนหรือวัสดุ
ขึ้นไปยังที่สูงอย่างปลอดภัยและรวดเร็ว รวมถึงงานซ่อมบำรุงระบบไฟฟ้า แสงสว่าง หรือการติดตั้ง
อุปกรณ์ภายในอาคารสูง นอกจากนี้ยังเหมาะกับการใช้งานในคลังสินค้าและโรงงานอุตสาหกรรม
สำหรับยกหรือเคลื่อนย้ายชิ้นส่วนขนาดใหญ่ อีกท้ังบางรุ่นยังออกแบบให้มีล้อเพ่ือความสะดวกในการ
เคลื่อนย้าย รองรับการใช้งานในพื้นที่ที่ต้องเปลี่ยนตำแหน่งบ่อยครั้ง 

รูปที่ 2.9 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรดีเซล (Diesel Scissor Lift) 



14 
 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 2.3.4 ลิฟต์กรรไกรนิวเมติก (Pneumatic Scissor Lift) 

  หลักการทำงานของ X-Lift แบบนิวเมติกคือการใช้แรงดันอากาศที่ถูกอัดเข้าสู่กระบอก
ลมนิวเมติกซึ่งติดตั้งอยู่ภายในโครงสร้างขากรรไกร เมื่อแรงดันลมเพ่ิมข้ึน กระบอกลมจะขยายตัวและ
ดันให้แขนกรรไกรเปิดออกในแนวดิ่ง ส่งผลให้แพลตฟอร์มหรือพ้ืนยกถูกยกสูงขึ้น เมื่อปล่อยแรงดันลม
ออก กระบอกลมจะหดตัว ทำให้ขากรรไกรพับลงและแพลตฟอร์มลดระดับลงอย่างปลอดภัย การ
ควบคุมการยกขึ้นและลดลงจะดำเนินการผ่านวาล์วนิวเมติกและระบบควบคุมลม เพ่ือให้การเคลื่อนที่
มีความราบรื่นและปลอดภัย X-Lift แบบนิวเมติกมักถูกนำมาใช้ในงานอุตสาหกรรมที่ให้ความสำคัญ
กับความสะอาดและความปลอดภัย เช่น อุตสาหกรรมอาหารและยา ซึ่งต้องหลีกเลี่ยงการรั่วไหลของ
น้ำมัน รวมถึงงานประกอบชิ้นส่วนและสายการผลิตที่ต้องการอุปกรณ์ที่มีน้ำหนักเบาและตอบสนองได้
รวดเร็ว นอกจากนี้ยังเหมาะสำหรับพื ้นที ่ที ่มีความเสี ่ยงต่อการเกิดประกายไฟ หรือสถานที ่ที่
จำเป็นต้องใช้ระบบที่ปราศจากสารปนเปื้อน อุปกรณ์ในระบบนิวเมติกซึ่งมีน้ำหนักเบายังเอื้อต่อการ
ติดตั้งในพ้ืนที่จำกัดได้อย่างสะดวกอีกด้วย 

 

  

 

รูปที่ 2.10 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรไฮดรอลิก (Hydraulic Scissor Lift) 
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 2.3.5 ลิฟต์กรรไกรสำหรับพื้นที่ขรุขระ (Rough Terrain Scissor Lift) 

  หลักการทำงานของ ทำงานโดยเปลี่ยนพลังงานกลจากเครื่องยนต์ส่วนใหญ่เป็นดีเซล 
หรือจากระบบไฮดรอลิก ให้กลายเป็นแรงดันส่งไปยังกระบอกสูบ เมื่อกระบอกสูบได้รับแรงดัน 
โครงสร้างกรรไกร (scissor mechanism) ที่พับซ้อนกันจะขยายตัวในแนวดิ่ง ทำให้แท่นยกหรือ
แพลตฟอร์มเลื่อนขึ้นสู่ความสูงที่ต้องการ การควบคุมทั้งหมดสามารถทำได้ผ่านแผงควบคุมบน
แพลตฟอร์มหรือที่ฐานเครื่อง พร้อมระบบความปลอดภัยหลากหลาย เช่น ระบบกันตก ระบบล็อค
การเคลื่อนที่อัตโนมัติ และเซนเซอร์ตรวจจับการเอียงเกินพิกัด ลิฟต์กรรไกรประเภทนี้มีบทบาทสำคัญ
ในงานก่อสร้าง งานโยธา งานติดตั้งระบบสาธารณูปโภค และงานบำรุงรักษาโครงสร้างสูงในพื้นที่พ้ืน
ไม่เรียบ เช่น การติดตั้งสายไฟบนเสา ซ่อมหลังคาโกดัง ติดตั้งไฟสนามกีฬา หรือจัดงานอีเวนต์
กลางแจ้ง โดยเฉพาะในพ้ืนที่ห่างไกลที่ไม่มีพ้ืนซีเมนต์รองรับ นอกจากนี้ ยังนิยมใช้ในงานเกษตรขนาด
ใหญ่ เช่น การตัดแต่งต้นไม้สูง หรือการติดตั้งอุปกรณ์ในเรือนเพาะปลูกแบบอุตสาหกรรม ที่ต้องการ
ความสูงและความปลอดภัยในพื้นที่ทุรกันดารอีกด้วย 

 

  

 

รูปที่ 2.11 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรนิวเมติก (Pneumatic Scissor Lift) 
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 2.3.6 ลิฟต์กรรไกรแบบมือถือ/เคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) 

  หลักการทำงานของ X-Lift แบบมือถือ/เคลื ่อนที่ (Mobile Scissor Lift) ทำงานด้วย
กลไกขากรรไกรไขว้ (Scissor Mechanism) ที่ขยายตัวในแนวดิ่งเมื่อได้รับแรงดันจากระบบไฮดรอ
ลิกหรือนิวเมติก ซึ่งขับเคลื่อนด้วยพลังงานไฟฟ้า แบตเตอรี่ หรือเครื่องยนต์ดีเซล โดยผู้ใช้งานสามารถ
ควบคุมการยกและเคลื่อนที่ผ่านแผงควบคุม ทั้งจากบนแท่นและที่ฐาน รุ่นที่มีระบบเคลื่อนที่อัตโนมัติ
สามารถเคลื่อนในแนวนอนได้อย่างคล่องตัว Mobile Scissor Lift เหมาะสำหรับงานภายในอาคารที่มี
พื ้นที่จำกัด เช่น โรงงาน คลังสินค้า และสำนักงาน รวมถึงงานภายนอกอย่างติดตั้งป้ายไฟ ซ่อม
โครงสร้าง หรือตัดแต่งต้นไม้ จุดเด่นคือความยืดหยุ่น ความปลอดภัย และความสะดวกในการ
เคลื่อนย้าย ทำให้ลดเวลาและเพ่ิมประสิทธิภาพในการทำงานได้อย่างมาก 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.12 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรสำหรับพ้ืนที่ขรุขระ (Rough Terrain Scissor Lift) 
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2.4 X-Lift ที่ติดตั้งในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 ระบบยกแพลตฟอร์มที่ติดตั้งอยู่บนรถจ่ายน้ำมันเครื่องบินถือเป็นส่วนสำคัญในการช่วยให้
การให้บริการเติมเชื้อเพลิงทำได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดยเฉพาะในสนามบินที่มีข้อกำหนดด้านความ
ปลอดภัยและความแม่นยำในการปฏิบัติงานค่อนข้างสูง การเลือกระบบยกที่เหมาะสมจึงส่งผลต่อทั้ง
ความปลอดภัยและความรวดเร็วในการทำงานของเจ้าหน้าที่ภาคพ้ืน 

 จากการศึกษาการใช้งานระบบยกแพลตฟอร์มในรถบริการภาคพื้นสนามบิน (Ground 
Support Equipment – GSE) พบว่า เอ็กลิฟต์แบบไฮดรอลิกที ่ต ิดตั ้งถาวร (Fixed Hydraulic 
Scissor Lift) เป็นประเภทที่นิยมใช้มากที่สุดในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน ทั้งนี้เพราะระบบดังกล่าว
สามารถรองรับน้ำหนักได้มาก เหมาะกับการใช้งานที่บ่อยครั้ง และมีความมั่นคงในการยกขึ้นหรือลด
ระดับของแพลตฟอร์ม ทำให้การเติมเชื้อเพลิงในแต่ละครั้งมีความปลอดภัยและเป็นไปตามมาตรฐานที่
กำหนด 

 

  

 

 

รูปที่ 2.13 หลักการทำงานของลิฟต์กรรไกรแบบมือถือ/เคลื่อนที่ (Mobile Scissor Lift) 
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 2.4.1 ลักษณะท่ัวไปของ X-Lift ไฮดรอลิกแบบติดตั้งถาวร 

  เอ็กลิฟไฮดรอลิกที ่ใช้ในรถจ่ายน้ำมันเครื ่องบินมักถูกออกแบบให้มีโครงสร้างแบบ
ขากรรไกรไขว้ (Scissor Mechanism) โดยติดตั้งอยู่ด้านข้างของตัวรถ และเชื่อมต่อกับกระบอกสูบไฮ
ดรอลิก (Hydraulic Cylinder) ซึ่งทำหน้าที่ส่งแรงดันของน้ำมันไฮดรอลิกเข้าสู่ระบบกลไกเพ่ือยกหรือ
ลดระดับแพลตฟอร์มในแนวตั้งตามความต้องการในการใช้งาน โดยระบบนี้จะถูกติดตั้งแบบ “ถาวร” 
(Fixed Mounting) เข้ากับโครงสร้างของตัวถังรถโดยตรง ทำให้มีความแข็งแรงและมั่นคงสูง สามารถ
รองรับน้ำหนักได้มาก เหมาะสำหรับงานที่ต้องใช้งานบ่อยหรือรองรับเจ้าหน้าที่และอุปกรณ์ต่าง ๆ ได้
อย่างปลอดภัย อีกทั้งยังช่วยลดการสั่นสะเทือนหรือการแกว่งของแพลตฟอร์มระหว่างปฏิบัติงาน ซึ่ง
เป็นเรื่องสำคัญอย่างยิ่งเมื่อต้องทำงานในบริเวณที่ใกล้ชิ้นส่วนสำคัญของเครื่องบิน เช่น ปีกหรือถัง
เชื้อเพลิง ดังนั้นเอ็กลิฟไฮดรอลิกชนิดติดตั้งถาวรจึงเป็นตัวเลือกที่เหมาะสมในงานบริการภาคพ้ืน
สนามบินที่ต้องการความปลอดภัย ความเสถียร และประสิทธิภาพในระดับสูง 

รูปที่ 2.14 รถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 
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 2.4.2 หลักการทำงานและกลไกที่ใช้ 

  ระบบ X-Lift แบบไฮดรอลิกที่ติดตั้งในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบินทำงานบนพื้นฐานของ
กลไกขากรรไกรไขว้ (Scissor Lift Mechanism) ซึ่งเป็นโครงสร้างรูปแบบ “X” ซ้อนกันหลายชั้น ทำ
หน้าที่เป็นกลไกหลักในการยกแพลตฟอร์มขึ้นและลง โดยอาศัยแรงดันจากกระบอกสูบไฮดรอลิก 
(Hydraulic Cylinder) ที่ใช้ของเหลวแรงดันสูง (Hydraulic Oil) เป็นตัวกลางในการถ่ายทอดพลังงาน
เชิงกล เมื่อกระบอกสูบได้รับแรงดันจากปั๊มไฮดรอลิก จะผลักดันในแนวนอน ทำให้กลไกขากรรไกร
ขยายในแนวดิ่ง ซึ่งส่งผลให้แพลตฟอร์มเคลื่อนที่ขึ้นอย่างมั่นคง ทั้งนี้ระบบยังประกอบด้วยชุดควบคุม
ไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์เพ่ือเพิ่มความปลอดภัยและความแม่นยำในการใช้งาน เช่น เซนเซอร์จำกัด
ระยะ รีเลย์ควบคุม และระบบตัดการทำงานอัตโนมัติ 

• การยกแพลตฟอร์ม (Lifting Phase) 

รูปที่ 2.15 ลักษณะทั่วไปของเอ็กลิฟไฮดรอลิกแบบติดตั้งถาวร 
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ในช่วงการยกแพลตฟอร์ม ปั๊มไฮดรอลิกจะเริ่มทำงานโดยดูดน้ำมันไฮดรอลิกจากถังเก็บเข้าสู่กระบอก
สูบผ่านท่อทางเดิน ซึ่งน้ำมันที่มีแรงดันสูงจะดันลูกสูบในกระบอกสูบให้เคลื่อนที่ ส่งผลให้กลไก
ขากรรไกรแยกตัวออกในแนวนอนและเปลี ่ยนพลังงานดังกล่าวให้เป็นแรงยกในแนวดิ ่ง ทำให้
แพลตฟอร์มถูกยกขึ ้นอย่างมั่นคง การเคลื่อนที ่ในแนวดิ่งนี้สามารถควบคุมได้อย่างแม่นยำและ
ปลอดภัย ผ่านระบบควบคุมที่มีความละเอียดสูง ลดความเสี่ยงต่อการสั่นสะเทือนหรือการเบี่ยงเบน
ของแท่นยกในระหว่างใช้งาน 

• การลดระดับแพลตฟอร์ม (Lowering Phase) 

กระบวนการลดระดับแพลตฟอร์มทำโดยการเปิดวาล์วควบคุมแรงดัน เพื่อให้น้ำมันไฮดรอลิกไหล
ย้อนกลับเข้าสู่ถังเก็บ ส่งผลให้แรงดันในกระบอกสูบลดลงและลูกสูบหดตัวกลับ กลไกขากรรไกรจึง
ค่อย ๆ หุบตัวลงในแนวนอน ทำให้แพลตฟอร์มลดระดับลงในแนวดิ่งอย่างนุ่มนวล กลไกนี้ถูกออกแบบ
มาเพ่ือลดแรงกระแทกและการสั่นสะเทือนที่อาจเกิดขึ้นระหว่างการลดระดับ ช่วยป้องกันความ
เสียหายต่อโครงสร้างของเครื่องบินและเพ่ิมความปลอดภัยให้แก่เจ้าหน้าที่ปฏิบัติงาน 

• เซนเซอร์จำกัดระยะ (Limit Sensor) 

เซนเซอร์จำกัดระยะทำหน้าที่ตรวจวัดและควบคุมระดับความสูงของแพลตฟอร์มแบบเรียลไทม์ โดย
จะส่งสัญญาณไปยังระบบควบคุมเพ่ือหยุดการทำงานของกระบอกสูบเมื่อถึงระดับที่กำหนดไว้ล่วงหน้า 
กลไกนี้ช่วยป้องกันไม่ให้แพลตฟอร์มยกตัวสูงเกินไปจนเกิดความเสี่ยงต่อการชนกับส่วนของอากาศ
ยาน เช่น ปีก หรือลำตัวเครื่องบิน อีกทั้งยังช่วยรักษาขีดจำกัดของโครงสร้างเอ็กลิฟต์ให้ทำงานอยู่
ภายใต้ความปลอดภัยสูงสุด ป้องกันความเสียหายที่อาจเกิดจากการใช้งานเกินพิกัด 

• รีเลย์ควบคุม (Relay Control) 

รีเลย์ควบคุมเป็นอุปกรณ์ทางไฟฟ้าที ่ทำหน้าที ่ส ่งคำสั ่งการทำงานแบบลำดับขั ้น (Sequential 
Operation) ให้กับระบบปั๊มไฮดรอลิก โดยจะทำหน้าที่เปิดหรือปิดวงจรไฟฟ้าตามคำสั่งที่ได้รับจากชุด
ควบคุมหรือผู้ใช้งาน รีเลย์ยังสามารถทำงานร่วมกับเซนเซอร์ต่าง ๆ เพ่ือเพ่ิมความแม่นยำในการสั่งยก
หรือลดแพลตฟอร์มในแต่ละรอบการใช้งาน โดยไม่มีความคลาดเคลื่อนหรือทำงานซ้ำซ้อน ซึ่งจะช่ วย
ยืดอายุการใช้งานของระบบและลดภาระการดูแลบำรุงรักษา 

• ระบบตัดการทำงานอัตโนมัติ (Auto Shut-off System) 

ระบบตัดการทำงานอัตโนมัติเป็นกลไกด้านความปลอดภัยที่สำคัญ โดยจะทำงานทันทีเมื่อระบบตรวจ
พบความผิดปกติ เช่น ความดันในระบบเกินค่าที่กำหนด , การเอียงของแพลตฟอร์มเกินมุมความ
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ปลอดภัยที่กำหนดไว้, หรือการรั่วซึมของของเหลวในระบบไฮดรอลิก ฟังก์ชันนี้จะสั่งตัดวงจรการ
ทำงานทั้งหมดทันทีเพื่อป้องกันอันตรายต่อทั้งเจ้าหน้าที่ที่อยู่ใกล้ระบบ และโครงสร้างของอุปกรณ์
หรือเครื่องบินในบริเวณใกล้เคียง นอกจากนี้ยังช่วยลดความเสียหายที่อาจเกิดขึ้นจากการใช้งานใน
ภาวะวิกฤต 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 2.4.3 เหตุผลในการเลือกใช้ระบบไฮดรอลิกสำหรับรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

  ระบบไฮดรอลิก (Hydraulic System) เป็นระบบส่งกำลังที่ใช้แรงดันของของเหลวเพ่ือ
ถ่ายทอดพลังงานจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ ่ง โดยมีลักษณะเฉพาะที่เหมาะสมกับการใช้งานใน
สภาพแวดล้อมสนามบินซึ่งต้องการความแม่นยำ ความเสถียร และความปลอดภัยสูง ดังรายละเอียด
ต่อไปนี้: 

  2.4.3.1 รองรับน้ำหนักได้มาก (High Load Capacity) 

   ระบบไฮดรอลิกสามารถสร้างแรงดันได้สูงมากผ่านการบีบอัดของเหลวในระบบ 
ส่งผลให้สามารถยกโหลดที่มีน้ำหนักมากได้อย่างมีประสิทธิภาพ ซึ่งเหมาะสมกับการใช้งานในรถจ่าย
น้ำมันเครื่องบินซึ่งต้องรองรับน้ำหนักของแพลตฟอร์ม บุคลากรภาคพ้ืนดิน อุปกรณ์เติมเชื้อเพลิง และ

รูปที่ 2.16 หลักการทำงานและกลไกท่ีใช้ในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 
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ท่อส่งน้ำมันพร้อมกันในเวลาเดียวกัน โครงสร้างของ Scissor Lift ที่ทำงานร่วมกับกระบอกสูบไฮดรอ
ลิกช่วยให้การยกแพลตฟอร์มมีเสถียรภาพสูง ลดโอกาสที่ระบบจะล้มเหลวในระหว่างปฏิบัติงาน 
นอกจากนี้ แรงยกที่สม่ำเสมอยังช่วยป้องกันการสั่นสะเทือน ซึ่งอาจส่งผลกระทบต่ออุปกรณ์ที่ใช้ใน
การเติมน้ำมันอย่างแม่นยำ 

  2.4.3.2 ความแม่นยำในการควบคุมระดับ (Precision in Elevation Control) 

   หนึ่งในข้อได้เปรียบหลักของระบบไฮดรอลิกคือความสามารถในการควบคุมตำแหน่ง
ของแพลตฟอร์มได้อย่างละเอียด โดยสามารถปรับระดับได้ตามต้องการอย่างต่อเนื่อง ( Infinitely 
Variable Control) ซึ่งแตกต่างจากระบบกลไกทั่วไปที่มักจำกัดตำแหน่งไว้เพียงไม่กี่ระดับ คุณสมบัติ
นี้มีความสำคัญในกรณีที่ต้องยกแพลตฟอร์มไปยังระดับเดียวกับปีกเครื่องบินหรือช่องเติมเชื้อเพลิง 
เพื่อหลีกเลี่ยงความเสี่ยงจากการกระแทกหรือลื่นไถลของท่อเติมเชื้อเพลิง นอกจากนี้ ระบบเซนเซอร์
ร่วมกับวาล์วควบคุมทิศทางในระบบไฮดรอลิกยังช่วยให้การทำงานมีความนุ่มนวลและแม่นยำ ลด
โอกาสเกิดอุบัติเหตุได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

  2.4.3.3 ความปลอดภัยสูง (Enhanced Safety) 

   ระบบไฮดรอลิกที่ใช้ในยานยนต์ภาคพื้นสนามบิน มักติดตั้งอุปกรณ์เสริมเพื่อความ
ปลอดภัย  

• วาล์วนิรภัย (Safety Valve): ป้องกันแรงดันเกินจากค่าที ่กำหนด ซึ่งอาจทำให้ท่อหรือ
กระบอกแตกเสียหาย 

• เซนเซอร์จำกัดระยะ (Limit Sensor): ป้องกันการยกสูงเกินกว่าระดับที่ปลอดภัย โดยเฉพาะ
เมื่อทำงานใกล้ส่วนที่เปราะบางของเครื่องบิน เช่น ปีก หรือถังเชื้อเพลิง 

• ระบบตัดการทำงานอัตโนมัติ (Auto Shut-off System): จะตัดการทำงานทันทีเมื่อเกิด
ความผิดปกติ เช่น ความเอียงเกินมาตรฐาน การรั่วซึม หรือความร้อนสะสมเกินค่าท่ีกำหนด 

ระบบความปลอดภัยทั้งหมดนี้ช่วยให้เจ้าหน้าที่สามารถทำงานในบริเวณที่มีความเสี่ยงได้อย่างมั่นใจ 
ลดโอกาสเกิดอุบัติเหตุทั้งต่อบุคคลและเครื่องบินได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

  2.4.3.4 โครงสร้างทนทานต่อสภาพแวดล้อม (Environmental Robustness) 

   สนามบินเป็นพื้นที่ที่มีสภาพแวดล้อมเปลี่ยนแปลงอย่างรวดเร็ว ทั้งในด้านอุณหภูมิ 
ความชื้น ฝุ่นละออง และแรงลม ระบบไฮดรอลิกได้รับการออกแบบให้ทนต่อสภาวะเหล่านี้ โดย
โครงสร้างของท่อส่งของเหลวและกระบอกสูบทำจากโลหะที่เคลือบกันสนิมและทนต่อแรงสั่นสะเทือน 
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ซีลยางถูกเลือกใช้ให้เหมาะกับอุณหภูมิที่เปลี่ยนแปลงและแรงดันสูง อีกท้ังชุดวาล์วและปั๊มยังถูกบรรจุ
ในตู้ควบคุมที่ปิดมิดชิด ช่วยลดผลกระทบจากสภาพอากาศภายนอก ทำให้สามารถใช้งานได้อย่าง
ต่อเนื่องและยาวนานโดยไม่ลดประสิทธิภาพ 

  2.4.3.5 การดูแลรักษาและซ่อมบำรุงง่าย (Ease of Maintenance and Servicing) 

   แม้ว่าระบบไฮดรอลิกจะมีความซับซ้อนในแง่การออกแบบและการไหลของของเหลว 
แต่โครงสร้างภายในของระบบประกอบด้วยชิ้นส่วนมาตรฐาน เช่น ซีล , ปั๊ม, วาล์ว, และกระบอกสูบ 
ซึ่งสามารถถอดเปลี่ยนหรือบำรุงรักษาได้ง่าย โดยไม่จำเป็นต้องรื้อระบบทั้งหมด นอกจากนี้ ผู้ผลิต
ระบบไฮดรอลิกยังมีการจัดจำหน่ายอะไหล่อย่างแพร่หลายในตลาด และมีคู่มือการบำรุงรักษาเฉพาะ
ด้าน ทำให้สามารถลดเวลาในการหยุดทำงาน (Downtime) และเพิ่มความพร้อมใช้งานของระบบใน
ระยะยาว รวมถึงลดค่าใช้จ่ายในภาพรวม 

  

 2.4.4 ความเหมาะสมของระบบเอ็กลิฟไฮดรอลิกกับการใช้งานในสนามบิน 

  การเติมน้ำมันเชื้อเพลิงให้กับอากาศยานภายในเขตสนามบินนานาชาติหรือสนามบิน
พาณิชย์ทั่วไปนั้น ถือเป็นภารกิจที่มีความสำคัญสูงสุดต่อความปลอดภัยในการบิน การดำเนินการ
ดังกล่าวต้องอยู่ภายใต้ข้อกำหนดและมาตรฐานความปลอดภัยขององค์กรการบินพลเรือนระหว่าง
ประเทศ (ICAO) และองค์กรที่เกี่ยวข้อง ซึ่งเน้นย้ำความถูกต้อง รวดเร็ว แม่นยำ และลดความเสี่ยงต่อ
อุบัติเหตุระหว่างปฏิบัติงาน โดยเฉพาะอย่างยิ่งเมื่อปฏิบัติงานใกล้กับบริเวณที่มีความไวต่อแรง
กระแทก เช่น ปีกและถังเชื้อเพลิงของเครื่องบิน 

  2.4.4.1 รองรับการทำงานต่อเนื่องในรอบเวลายาวนาน (Continuous Operation 
Capability) 

   ระบบเอ็กลิฟไฮดรอลิกที่ใช้ในภาคสนามได้รับการออกแบบให้สามารถทำงานได้
อย่างต่อเนื่องตลอดช่วงเวลาทำการโดยไม่ก่อให้เกิดความร้อนสะสมเกินค่าที่ปลอดภัยในระบบ ปั๊ม  
ไฮดรอลิกที่ใช้จะมาพร้อมกับระบบระบายความร้อนแบบบูรณาการ เช่น Oil Cooler หรือ Fin Heat 
Exchanger ซึ่งมีบทบาทในการรักษาอุณหภูมิของน้ำมันไฮดรอลิกให้อยู่ในช่วงที่เหมาะสมกับการใช้
งานภาคสนาม จึงไม่เกิดการลดประสิทธิภาพการทำงานหรือความเสียหายต่อซีลและวาล์วจากความ
ร้อน 
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  2.4.4.2 การยกแพลตฟอร์มที ่รวดเร็วและมั ่นคง (Fast and Stable Platform 
Movement) 

   หนึ่งในคุณลักษณะเด่นของระบบเอ็กลิฟไฮดรอลิก คือ ความสามารถในการยกและ
ลดระดับแพลตฟอร์มได้อย่างรวดเร็วภายในเวลาไม่เกิน 10–15 วินาที (ขึ้นอยู่กับขนาดของกระบอก
สูบและแรงดันที่ใช้) ระบบไฮดรอลิกให้แรงยกที่ม่ันคง ลดการสั่นไหวของแพลตฟอร์มในระหว่างใช้งาน 
ซึ่งเป็นสิ่งจำเป็นเมื่อทำงานใกล้กับส่วนโครงสร้างของอากาศยาน การลดระยะเวลาการยก-ลดลง 
ส่งผลโดยตรงต่อประสิทธิภาพของกระบวนการ Turnaround Time (TAT) หรือการหมุนเวียน
เที่ยวบิน โดยเฉพาะในช่วงเวลาที่ต้องการความเร็ว เช่น สายการบินโลว์คอสต์หรือไฟลต์เช่าเหมาลำ 

  2.4.4.3 ลดการสึกหรอของชิ ้นส่วนเคลื ่อนที ่ (Minimization of Mechanical 
Wear) 

   ระบบเอ็กลิฟแบบติดตั้งถาวรนั้นแตกต่างจากระบบแบบเคลื่อนที่ (Mobile Lift 
System) ที่ต้องมีการถอดประกอบหรือเคลื่อนย้ายอยู่บ่อยครั้ง ซึ่งก่อให้เกิดการสึกหรอของชิ้นส่วน 
เช่น ล้อ แบริ่ง และข้อต่อทางกล การติดตั้งถาวรกับตัวถังรถช่วยให้สามารถรักษาความมั่นคงของ
ตำแหน่งการติดตั้ง ลดแรงสั่นสะเทือนสะสม และลดโอกาสการหลวมของจุดยึดเชิงกลในระยะยาว 
นอกจากนี้ยังส่งผลให้สามารถวางแผนบำรุงรักษาแบบเชิงป้องกัน (Preventive Maintenance) ได้
อย่างแม่นยำ และช่วยลดต้นทุนด้านอะไหล่และแรงงานในภาพรวม 

  2.4.4.4 การทำงานร่วมกับระบบไฟฟ้าแรงต่ำบนตัวรถ (Low Voltage Integration 
with Vehicle System) 

   ระบบควบคุมของเอ็กลิฟไฮดรอลิกสามารถออกแบบให้ทำงานร่วมกับวงจรควบคุม
ไฟฟ้าแรงต่ำ (Low Voltage DC, 12–24 VDC) ซึ่งเป็นแรงดันมาตรฐานที่ใช้กับอุปกรณ์ในรถจ่าย
น้ำมันเครื่องบินส่วนใหญ่ การใช้แรงดันไฟฟ้าต่ำช่วยลดความเสี่ยงจากไฟฟ้าช็อตหรือการลัดวงจร 
(Short Circuit) ขณะปฏิบัติงานภาคสนาม โดยเฉพาะในพื้นที่ที่มีการใช้ของเหลวไวไฟอย่างน้ำมัน
เชื้อเพลิง นอกจากนี้ยังช่วยให้สามารถใช้เซนเซอร์และรีเลย์ควบคุมร่วมกับระบบความปลอดภัยอ่ืน ๆ 
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ เช่น ระบบ Auto Shut-off หรือ Emergency Stop 
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2.5 ทฤษฎีที่เกี่ยวข้องของระบบเอ็กลิฟในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 2.5.1 กลไกแบบขากรรไกร (Scissor Mechanism) 

  2.5.1.1 ความสามารถในการเพิ ่มระยะยกในพื ้นที ่แนวราบจำกัด (Compact 
Footprint Expansion) 

   กลไกขากรรไกรสามารถยกภาระในแนวดิ่งได้สูงโดยไม่ต้องเพิ่มพื้นที่ฐานรองรับ 
เนื่องจากสามารถพับเก็บเป็นชั้นในลักษณะแนวราบเมื่อไม่ใช้งาน และขยายในแนวดิ่งเมื่อใช้งานจริง 
ความสามารถในการขยายหลายชั ้น (Multi-Stage Extension) ทำให้สามารถยกได้สูงในระดับ
เดียวกับลิฟต์โดยใช้ฐานขนาดเล็ก จึงเหมาะสำหรับพื้นที่ที่มีข้อจำกัด เช่น เขตสนามบิน พื้นที่ใต้
อากาศยาน หรือบริเวณที่ไม่สามารถขยายฐานยึดเพิ่มเติมได้ การเคลื่อนที่ในแนวดิ่งที่แม่นยำยังช่วย
ลดโอกาสเกิดอุบัติเหตุจากการเบี่ยงเบนทิศทาง ทำให้ระบบนี้มีความปลอดภัยสูงในการใช้งานจริง 

  2.5.1.2 สมดุลเชิงโครงสร้าง (Structural Symmetry) 

   การออกแบบที่สมมาตรของกลไกขากรรไกรทั้งด้านซ้ายและขวา ช่วยกระจายแรงที่
กระทำกับโครงสร้างได้อย่างเท่าเทียมกันทั ่วทุกจุด ซึ ่งช ่วยลดความเค้นเฉพาะจุด ( Stress 
Concentration) ที่อาจนำไปสู่การแตกร้าวหรือความล้า (Fatigue) ของวัสดุ ความสมดุลนี้ยังช่วยเพิ่ม
เสถียรภาพในการยกภาระ โดยเฉพาะเมื่อรับน้ำหนักที่ไม่สม่ำเสมอ เช่น การยกถังน้ำมันหรืออุปกรณ์
หนักในภาคสนามบิน ทำให้ลดโอกาสในการเอนหรือบิดตัวของแพลตฟอร์ม และช่วยให้โครงสร้างคง
รูปได้ดีตลอดอายุการใช้งาน 

  2.5.1.3 ความแข็งแรงเชิงกล (Mechanical Rigidity) 

   กลไกขากรรไกรมีความแข็งแรงเชิงกลสูง สามารถรับแรงกด แรงเฉือน และแรงบิด
พร้อมกันได้อย่างมีประสิทธิภาพ วัสดุที่ใช้ผลิตมักเป็นเหล็กกล้าคาร์บอนหรือเหล็กกล้าผสมที่ผ่าน
กระบวนการอบชุบความร้อนเพื่อเพิ่มความทนทาน จุดหมุนถูกออกแบบให้รองรับแรงเฉือนได้ดี และ
มักเคลือบสารกันสึกหรอ เช่น บรอนซ์หรือเทฟลอน เพื่อเพิ่มอายุการใช้งาน นอกจากนี้ยังมีการติดตั้ง
เพลานำทางหรือรางรองรับในแนวแกนกลาง เพื่อป้องกันการบิดตัวของโครงสร้างเมื่อมีแรงเบี่ยงเบน
จากภายนอก เช่น ลมหรือแรงกระแทก 

  2.5.1.4 ความปลอดภัยขณะใช้งาน (Operational Safety) 

   ระบบขากรรไกรให้ความปลอดภัยสูงจากการเคลื่อนไหวในแนวดิ่งแบบเส้นตรงที่
ราบเรียบ ลดความเสี ่ยงจากการเอียงหรือแกว่ง ซึ ่งเหมาะกับการทำงานในบริเวณใกล้ชิ ้นส่วน
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เปราะบางของอากาศยาน โดยเป็นไปตามมาตรฐานสากล เช่น EN 280 และ ISO 12100 นอกจากนี้ 
ยังสามารถติดตั้งระบบเสริมเพ่ือเพ่ิมความปลอดภัย เช่น 

• ระบบล็อกระดับ (Height Locking System) ที่จะหยุดการยกทันทีหากระบบไฮดรอลิก
ขัดข้อง 

• เซ็นเซอร์ตรวจจับการเอียง (Tilt Sensor) ซึ่งจะสั่งหยุดการทำงานหากแพลตฟอร์มเอียง
เกินค่าที่กำหนด 

• ระบบเบรกฉุกเฉิน (Emergency Brake System) เพ่ือป้องกันการยุบตัวโดยไม่ตั้งใจ 

• อุปกรณ์ควบคุมด้วยมือแบบ Manual Override ที่สามารถใช้ยกหรือหยุดระบบในกรณี
ฉุกเฉิน 

 2.5.2 หลักการด้านสถิตยศาสตร์ (Statics) 

  2.5.2.1 การคำนวณแรงกระทำที่จุดหมุนและแขนกล 

   การวิเคราะห์แรงที่กระทำกับจุดหมุนและแขนกลถือเป็นกระบวนการสำคัญใน
วิศวกรรมการออกแบบระบบขากรรไกร โดยต้องแยกแรงที ่เกิดจากน้ำหนักบรรทุก แรงจาก
กระบอกไฮดรอลิก และแรงต้านทานจากสภาพแวดล้อม เช่น ลม หรือแรงเสียดทาน แล้วนำไป
วิเคราะห์โดยใช้สมการสมดุลแรง (∑F = 0) และสมดุลโมเมนต์ (∑M = 0) พร้อมทั้งใช้ Free Body 
Diagram (FBD) เพ่ือระบุแรงกระทำในแต่ละจุดอย่างแม่นยำ โดยแรงที่กระทำมักแบ่งออกเป็นแรงกด
และแรงเฉือน ซึ่งหากไม่ออกแบบให้เหมาะสม อาจนำไปสู่ความล้าของวัสดุหรือการพังทลายแบบ
เฉียบพลัน การใช้วัสดุที่เหมาะสม และการเลือกมุมรับแรงที่เหมาะสมจึงเป็นสิ่งจำเป็นต่อความมั่นคง
ของกลไก 

  2.5.2.2 การวิเคราะห์แรงสมดุลในแนวราบและแนวดิ่ง 

   ระบบขากรรไกรสามารถทำงานได้อย่างมีเสถียรภาพต่อเมื่อแรงทั้งหมดในแนวราบ 
(X-axis) และแนวดิ่ง (Y-axis) อยู่ในภาวะสมดุล โดยเฉพาะแรงจากน้ำหนักบรรทุกที่ถ่ายลงมาผ่าน
แขนกลสู่ฐานรองรับ และแรงยกจากกระบอกไฮดรอลิกซึ่งมักเอียงทำมุมกับแนวดิ่งจึงต้องแยกเป็น
องค์ประกอบ เพ่ือให้สามารถวิเคราะห์ความสมดุลได้ถูกต้อง การไม่สมดุลในแนวใดแนวหนึ่งอาจทำให้
เกิดการล้มเอียง หรือโครงสร้างบิดตัวจนสูญเสียเสถียรภาพได้ การวิเคราะห์สมดุลของแรงและ
โมเมนต์ตามสมการ ∑Fx = 0, ∑Fy = 0 และ ∑M = 0 จึงมีบทบาทในการประเมินว่าโครงสร้าง
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สามารถรับแรงได้อย่างปลอดภัยหรือไม่ โดยเฉพาะในสภาพแวดล้อมภายนอกอาคารที่มีลมและ
แรงสั่นสะเทือนเข้ามาเก่ียวข้อง 

  2.5.2.3 การวางตำแหน่งจุดหมุนและจุดรับแรง 

การกำหนดตำแหน่งของจุดหมุนและจุดรับแรงต้องพิจารณาทั้งเชิงสถิตยศาสตร์และพลศาสตร์ โดย
ตำแหน่งของจุดหมุนที่เหมาะสมต้องสามารถถ่ายแรงจากระบบขับเคลื่อนไปยังโครงสร้างได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ หากวางใกล้ฐานมากเกินไปจะลดระยะยกของระบบ ในขณะที่การวางสูงเกินไปจะเพ่ิม
แรงเฉือนและแรงบิด ซึ่งอาจทำให้โครงสร้างเสียรูป ตำแหน่งของจุดหมุนยังต้องคำนึงถึงจุดศูนย์ถ่วง 
(Center of Gravity) ของระบบ โดยห้ามให้ศูนย์ถ่วงเคลื่อนออกนอกฐานระบบในขณะเคลื่อนไหว 
เพื่อป้องกันการล้ม ขณะที่จุดรับแรงต้องอยู่ในตำแหน่งที่สามารถถ่ายแรงสู่ส่วนโครงสร้างหลักไ ด้ดี 
เช่น แผ่นฐาน เพลาหลัก หรือโครงสร้างยึดติดกับตัวรถ โดยการออกแบบมักใช้หลักการของโครงสร้าง
แบบคานพาดและแรงปฏิกิริยาที่จุดรองรับเพื่อเพ่ิมเสถียรภาพโดยรวม 

 2.5.3 ทฤษฎีความแข็งแรงของวัสดุ (Strength of Materials) 

  2.5.3.1 ค่าความต้านทานแรงดึง (Tensile Strength) 

   ค่าความต้านทานแรงดึง (Ultimate Tensile Strength: UTS) คือค่าที่แสดงถึงขีด
ความสามารถของวัสดุในการทนต่อแรงดึงจนถึงจุดที่วัสดุขาด ซึ่งจำเป็นอย่างยิ่งในการออกแบบแขน
กลของเอ็กซ์ลิฟต์ที ่ต้องรับแรงดึงในช่วงต้นของการยกโหลด โดยวัสดุต้องมีค่า UTS และ Yield 
Strength สูงพอที่จะป้องกันการเสียรูปถาวร เช่น เหล็กกล้า ASTM A572 Grade 50 ซึ่งมี UTS อยู่
ในช่วง 450–550 MPa และ Yield Strength ราว 345 MPa นอกจากนี้ยังต้องพิจารณาพฤติกรรม
เมื่อเผชิญแรงซ้ำ (Fatigue Behavior) เพราะแรงดึงแม้ต่ำกว่าค่าจำกัด หากกระทำซ้ำ ๆ ก็สามารถ
นำไปสู่การแตกร้าวหรือความล้าของวัสดุในระยะยาวได้   

  2.5.3.2 ค่าความต้านทานแรงอัด (Compressive Strength) 

   แรงอัดเป็นแรงหลักที่เกิดขึ้นจากน้ำหนักของแพลตฟอร์มและภาระบรรทุกที่ส่งผ่าน
ลงมายังแขนกลในแนวดิ่ง วัสดุที่ใช้จึงต้องมีค่าความต้านทานแรงอัดสูงและมี Modulus of Elasticity 
เพียงพอ เพื่อหลีกเลี่ยงการโก่งตัว (Buckling) โดยเฉพาะในกรณีที่โครงสร้างมีสัดส่วนระหว่างความ
ยาวต่อหน้าตัด (Slenderness Ratio) สูง ซึ่งเสี ่ยงต่อการยุบตัวแม้แรงอัดจะไม่มาก การคำนวณ
ความสามารถในการรับแรงอัดวิกฤติ (Critical Load) นิยมใช้สูตรของ Euler ซึ่งอิงกับปัจจัยเช่น 
ความยาวชิ้นส่วน รูปหน้าตัด และเงื่อนไขการยึดปลาย เพื่อออกแบบให้แข็งแรงและปลอดภัยแม้
โครงสร้างจะมีน้ำหนักเบาโดยที่ 
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𝑃𝑐𝑟  = 

𝜋2𝐸𝐼

(𝐾𝐿)2
 

 𝑃𝑐𝑟  = ค่ากำลังวิกฤติ (Critical Load) 

 𝐸 = โมดูลัสยืดหยุ่นของวัสดุ 

 𝐼 = โมเมนต์ของพ้ืนที่หน้าตัด 

 𝐾 = ค่าคงที่ตามเงื่อนไขการยึดปลาย 

 𝐿 = ความยาวของชิ้นส่วน 

  

  2.5.3.3 ค่าความต้านทานแรงเฉือน (Shear Strength) 

   แรงเฉือนเกิดจากแรงที่พยายามทำให้หน้าตัดของวัสดุเลื่อนออกจากกัน โดยมักพบ
ในบริเวณจุดหมุน สลัก รอยเชื่อม และข้อต่อของระบบขากรรไกร ซึ่งรับแรงสั่นและการเคลื่อนไหวซ้ำ
อย่างต่อเนื่อง โดยทั่วไปค่า Shear Strength จะคิดเป็นประมาณ 60–75% ของ UTS เช่น วัสดุที่มี 
UTS = 600 MPa จะมี Shear Strength ประมาณ 360–450 MPa การออกแบบจึงต้องเผื ่อค่า 
Factor of Safety (FoS) และประเมินความล้าเฉือน (Shear Fatigue) อย่างรอบคอบ โดยเฉพาะใน
จุดวิกฤตของโครงสร้าง เพ่ือป้องกันการแตกร้าวแบบล่วงเวลาและยืดอายุการใช้งาน  
 2.5.3.4 โมดูลัสยืดหยุ่น (Elastic Modulus) 

   Modulus of Elasticity (E) ค ื ออ ั ต ร าส ่ วนระหว ่ า งความ เค ้ น  ( Stress) กั บ
ความเครียด (Strain) ที่เกิดขึ้นในช่วงที่วัสดุยังสามารถคืนสภาพได้ (Elastic Region) วัสดุที่มีค่า E สูง
จะสามารถต้านการเสียรูปแบบยืดหยุ่นได้ดี ส่งผลให้โครงสร้างขากรรไกรมีความมั่นคง ไม่โก่งหรือบิด
เบี้ยวขณะทำงาน เหล็กกล้าโดยทั่วไปมีค่า E ประมาณ 200 GPa ซึ่งสูงกว่าอะลูมิเนียมที่มีค่าเพียง  
70 GPa จึงเหมาะกับชิ้นส่วนหลักท่ีต้องการความแข็งแกร่ง แม่นยำ และการคืนรูปหลังการยกเลิกแรง 
ในขณะที่วัสดุ E ต่ำอาจนำไปใช้ในส่วนที่ไม่รับภาระหลักเพ่ือลดน้ำหนักโครงสร้าง   

  2.5.3.5 วัสดุที่นิยมใช้ในโครงสร้างเอ็กลิฟต์ 

   วัสดุที่ใช้ในระบบขากรรไกรของเอ็กลิฟต์ต้องตอบสนองต่อแรงดึง แรงอัด แรงเฉือน 
และมีความสามารถคืนรูปได้ดีภายใต้สภาพการใช้งานภาคสนาม โดยวัสดุที่นิยม 

(2.1) 
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• เหล็กกล้าแรงสูง (High Strength Low Alloy Steel) เช่น ASTM A572 Grade 50 หรือ JIS 
SM490YA มีค่า Yield Strength ประมาณ 345–450 MPa และ UTS สูง เหมาะกับ
โครงสร้างหลักของขากรรไกรที่ต้องรับแรงอัดและแรงเฉือน 

• เหล็กอัลลอยที่ผ่านการอบชุบ (Tempered Alloy Steel) เช่น AISI 4140 หรือ 42CrMo4 มี
คุณสมบัติเด่นด้านความเหนียว (Toughness), ความแข็งแรงสูง และต้านทานความล้า 
เหมาะกับชิ้นส่วนที่ต้องหมุนซ้ำหรือรับแรงกระแทก เช่น จุดหมุนและสลัก 

• เหล็กเคลือบผิวพิเศษ (Coated Steel) เช่น เหล็กชุบสังกะสี (Hot-Dip Galvanized Steel) 
เพื่อป้องกันการกัดกร่อนจากความชื้นและไอเคมี เหมาะกับโครงสร้างภายนอกที่ต้องสัมผัส
กับสภาพแวดล้อมสนามบิน 

• โลหะผสมเบา (Aluminum Alloy 7000 Series) ใช้ในกรณีที่ต้องการลดน้ำหนัก เช่น แผง
หรือฝาครอบ โดยใช้ร่วมกับโครงสร้างหลักท่ีเป็นเหล็ก 

 2.5.4 การวิเคราะห์เสถียรภาพของระบบ (Stability Analysis) 

  2.5.4.1 โมเมนต์พลิกคว่ำ (Overturning Moment) 

   โมเมนต์พลิกคว่ำ (Overturning Moment) เกิดจากแรงในแนวราบหรือแรงเฉื่อยที่
กระทำต่อจุดศูนย์ถ่วงของระบบในขณะที่แพลตฟอร์มยกสูงสุด ทำให้เกิดแรงบิดที่ฐานซึ่งหากมีค่า
มากกว่าโมเมนต์ต้านทาน (Resisting Moment) ระบบจะเข้าสู่ภาวะไม่เสถียรและมีแนวโน้มพลิกคว่ำ 
การออกแบบจึงต้องเผื่อพ้ืนที่ฐานให้กว้าง หรือใช้อุปกรณ์เพ่ิมแรงต้าน เช่น ขากางเพ่ือเพ่ิม Margin of 
Stability ให้ระบบต้านแรงโมเมนต์ได้มากข้ึน โดยทั่วไปสามารถคำนวณค่าโมเมนต์ได้จากสมการ 

   𝑀 =   𝑊 × ℎ × sin 𝜃  

  𝑊 =  น้ำหนักรวมของระบบและภาระบรรทุก (W) 

  ℎ =  ความสูงของจุดศูนย์ถ่วงจากพ้ืนฐาน (h) 

  𝜃 =  มุมเอียงที่เกิดจากแรงภายนอก (θ) 

 

   

 

(2.2) 
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  2.5.4.2 การกระจายน ้ำหน ักและตำแหน ่งศ ูนย ์ถ ่วง ( Center of Gravity 
Distribution) 

   ตำแหน่งศ ูนย ์ถ ่วง (Center of Gravity: CG) ของระบบยกม ีผลอย ่างย ิ ่ งต่อ
เสถียรภาพ โดยเฉพาะเมื่อระบบถูกยกขึ้นสูงและ CG เคลื่อนตัวออกจากศูนย์กลางของพื้นที่ฐาน 
(Base Support Polygon) ส่งผลให้โมเมนต์พลิกคว่ำเพ่ิมข้ึนแบบไม่เป็นเชิงเส้น การรักษาเสถียรภาพ
จึงต้องออกแบบให้ CG อยู่ภายในฐานตลอดเวลา โดยใช้วิธีการ เช่น ขยายความกว้างฐาน (Wide 
Base), วางอุปกรณ์หรือโหลดให้อยู่ใกล้ศูนย์กลาง และจำกัดการเคลื่อนไหวในแนวราบระหว่างทำงาน 
ทั้งนี้ยังควรประเมินการกระจายน้ำหนักเชิงเวกเตอร์ (Load Vector Distribution) เพื่อลดความไม่
สมดุลทีอ่าจเกิดจากแรงเฉียง 

  2.5.4.3 การวิเคราะห์ภาวะล้มตัวของแขนกล (Buckling Analysis) 

   ในโครงสร้างขากรรไกรที ่ย ืดเต็มที ่ แขนกลจะต้องรับแรงอัดสูง หากแขนกลมี
อัตราส่วนความเพรียว (Slenderness Ratio) สูง จะมีแนวโน้มเกิดการโก่งตัว (Buckling) ซึ่งเป็น
สาเหตุสำคัญของความวิบัติในโครงสร้างที่มีความยาวมาก หากค่าแรงอัดในระบบเกินค่า Pcr จะเกิด
การล้มตัวทันที ดังนั้น การออกแบบโครงสร้างขากรรไกรต้องเลือกวัสดุที่มีค่า E สูง และหน้าตัดที่
เหมาะสม เพ่ือลดความเสี่ยงจากภาวะล้มตัว การวิเคราะห์ภาวะล้มตัวจะใช้ทฤษฎีของ Euler 

𝑃𝑐𝑟  = 

𝜋2𝐸𝐼

(𝐾𝐿)2
 

 𝑃𝑐𝑟  = ค่ากำลังวิกฤติ (Critical Load) 

 𝐸 = โมดูลัสยืดหยุ่นของวัสดุ 

 𝐼 = โมเมนต์ของพ้ืนที่หน้าตัด 

 𝐾 = ค่าคงที่ตามเงื่อนไขการยึดปลาย 

 𝐿 = ความยาวของชิ้นส่วน 

  2.5.4.4 ระบบความปลอดภัยเสริม (Auxiliary Safety Systems) 

   เพ่ือเพ่ิมความเสถียรของระบบและป้องกันอุบัติเหตุจากการล้มตัวหรือพลิกคว่ำ การ
ติดตั้งระบบความปลอดภัยเสริมถือเป็นมาตรการสำคัญตามมาตรฐานอุตสาหกรรม  

(2.3) 
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• เซนเซอร์ตรวจจับมุมเอียง (Tilt Sensors): ติดตั้งที่ฐานหรือแพลตฟอร์มเพ่ือตรวจจับมุมเอียง
ที่ผิดปกติ เมื่อระบบเอียงเกินค่าที่กำหนด จะมีการแจ้งเตือนหรือสั่งหยุดการทำงานทันที ลด
ความเสี่ยงจาก Overturning Moment 

• ระบบล็อกแพลตฟอร์มอัตโนมัติ (Platform Interlock System): เมื่อเกิดการสั่นหรือแรง
สะเทือนเกินค่าที่ปลอดภัย ระบบจะทำการล็อกแพลตฟอร์มให้อยู่นิ่ง ป้องกันไม่ให้โครงสร้าง
ยุบตัวหรือพังทลาย 

• ฐานขยายแรง (Outrigger Support): เพิ่มพื้นที่ฐานรองรับโดยการกางขาเหล็กพิเศษในแนว
ทแยงหรือตรงออกจากจุดฐานหลัก เพ่ือลดค่าโมเมนต์พลิกคว่ำและเพ่ิม Margin of Stability 
โดยเฉพาะเมื่อต้องยกสูงในพ้ืนที่จำกัด 

• ระบบหยุดฉุกเฉิน (Emergency Stop): เป็นกลไกควบคุมที่ผู้ใช้งานสามารถกดหยุดการ
ทำงานของระบบได้ทันทีในกรณีเกิดเหตุผิดปกติ เช่น เสียงผิดปกติ แรงสั่นสะเทือนเกินพิกัด 
หรือมีวัตถุตกกระแทก 

 

2.6 อุปกรณ์ที่ติดตั้งในระบบควบคุม X-Lift ของรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 2.6.1 อุปกรณ์ระบบไฮดรอลิก (Hydraulic Components) 

  2.6.1.1 ถังพักน้ำมันเก็บน้ำมันไฮดรอลิก (Hydraulic Reservoir) ทำหน้าที่เป็นแหล่ง
เก็บน้ำมันไฮดรอลิกสำหรับระบบ ช่วยจ่ายน้ำมันไปยังปั ๊มและวาล์วควบคุมไฮดรอลิกเพื ่อให้
แพลตฟอร์มเคลื่อนที่ขึ้น–ลงได้อย่างราบรื่น พร้อมทั้งช่วยระบายความร้อนและกักเก็บฟองอากาศที่
เกิดในระบบ  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.17 ถังพักน้ำมัน (Hydraulic Reservoir)  
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  2.6.1.2 วาล์วควบคุมทิศทาง (Directional Control Valve) ทำหน้าที ่ควบคุมทิศ
ทางการไหลของน้ำมันไฮดรอลิกไปยังกระบอกสูบหรือมอเตอร์ ทำให้แพลตฟอร์มสามารถเคลื่อนที่
ขึ้น–ลงตามคำสั่งได้อย่างแม่นยำ และยังช่วยหยุดการเคลื่อนที่เมื่อไม่ต้องการ  

 

 

 

 

 

 

  

  2.6.1.3 วาล์วลดแรงดัน (Pressure Relief Valve) ทำหน้าที่ป้องกันระบบไฮดรอลิกจาก
แรงดันเกินที่อาจเกิดขึ้น โดยจะปล่อยน้ำมันส่วนเกินกลับไปยังถังพักเมื่อแรงดันสูงเกินค่าที่ตั้งไว้ ช่วย
ป้องกันความเสียหายต่อปั๊ม วาล์ว และกระบอกสูบ  

 

 

 

 

 

 

 

 

   

รูปที่ 2.18 วาล์วควบคุมทิศทาง (Directional Control Valve) 

รูปที่ 2.19 วาล์วลดแรงดัน (Pressure Relief Valve) 
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  2.6.1.4 วาล์วกันไหลย้อน (Check Valve) ทำหน้าที ่ป้องกันไม่ให้น้ำมันไฮดรอลิก 
ไหลย้อนกลับไปยังทิศทางตรงกันข้าม ทำให้แพลตฟอร์มคงตำแหน่งได้แม้ในขณะที่ระบบหยุดทำงาน 
ช่วยรักษาความปลอดภัย ป้องกันการเคลื่อนที่โดยไม่ตั้งใจ  

   

 

 

 

 

 

 

 

 
  2.6.1.5 ท่อไฮดรอลิก (Hydraulic Hose/Pipe) ทำหน้าที ่เป็นทางส่งน้ำมันไฮดรอ 
ลิกจากถังพักไปยังปั๊ม วาล์ว และกระบอกสูบ ทำให้แพลตฟอร์มสามารถเคลื่อนที่ขึ้น–ลงตามคำสั่งได้
อย่างราบรื่น ท่อไฮดรอลิกยังช่วยรักษาแรงดันในระบบ ป้องกันการรั่วซึม  
 

  

 

 

 

 

 

  

  

รูปที่ 2.21 ท่อไฮดรอลิก (Hydraulic Hose/Pipe) 

รูปที่ 2.20 วาล์วกันไหลย้อน (Check Valve) 
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 2.6.2 อุปกรณ์ระบบไฟฟ้าและควบคุม (Electrical & Control Components) 

  2.6.2.1 แผงควบคุมหลัก (Control Panel) ทำหน้าที่เป็นศูนย์กลางในการสั่งงานและ
ควบคุมการทำงานของระบบทั้งหมด โดยรวมถึงการควบคุมการเคลื่อนที่ขึ้น–ลงของแพลตฟอร์ม การ
เปิด–ปิดไฟส่องสว่าง การใช้งานปุ่มฉุกเฉิน (Emergency Stop / Emergency Platform Down) 
และการตรวจสอบสถานะของเซนเซอร์และอุปกรณ์ต่าง ๆ  

   

 

 

 

 

 

 

  2.6.2.2 สวิตช์ควบคุมการยก-ลด (Up/Down Switch) ทำหน้าที่เป็นอุปกรณ์สั่งงานให้
แพลตฟอร์มเคลื่อนที่ขึ ้น-ลงตามต้องการ โดยเมื่อกดสวิตช์ระบบไฮดรอลิกจะรับคำสั่งผ่านวาล์ว
ควบคุมทิศทาง  

 

 

 

 

 

 

 

   

   

รูปที่ 2.22 แผงควบคุมหลัก (Control Panel) 

รูปที่ 2.23 สวิตช์ควบคุมการยก-ลด (Up/Down Switch) 
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  2.6.2.3 รีเลย์ควบคุม (Relay) ทำหน้าที่เป็นสวิตช์ไฟฟ้ากลาง ทำให้สามารถสั่งงานวงจร
กำลังสูงผ่านสัญญาณไฟฟ้าวงจรควบคุมที่มีกำลังต่ำได้ ช่วยเชื่อมต่อหรือแยกวงจรตามคำสั่งจากสวิตช์
หรือแผงควบคุม ทำให้การทำงานของมอเตอร์ ปั๊ม และอุปกรณ์อ่ืน ๆ เป็นไปอย่างแม่นยำ ปลอดภัย  

 

   

 

 

 

 

 

   
  2.6.2.4 ฟิวส์และเบรกเกอร์ (Fuse/Breaker) ทำหน้าที่ป้องกันวงจรไฟฟ้าจากความ
เสียหายที่เกิดจากไฟฟ้าลัดวงจรหรือกระแสเกิน โดยฟิวส์จะตัดวงจรทันทีเมื่อกระแสเกินค่าที่กำหนด 
ส่วนเบรกเกอร์สามารถตัดวงจรและสามารถรีเซ็ตกลับมาใช้งานได้ ทำให้ระบบไฟฟ้าและอุปกรณ์
ควบคุมทำงานได้อย่างปลอดภัย  
   

 

 

 

 

   

 

   

  2.6.2.5 สายไฟแรงต่ำ (Low Voltage Wiring) ทำหน้าที่ส่งสัญญาณควบคุมและข้อมูล
จากสวิตช์ แผงควบคุม และเซนเซอร์ต่าง ๆ ไปยังอุปกรณ์ควบคุมหรือรีเลย์ โดยไม่จ่ายกำลังสูง ช่วยให้

รูปที่ 2.24 รีเลย์ควบคุม (Relay) 

รูปที่ 2.25 ฟิวส์และเบรกเกอร์ (Fuse/Breaker) 
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การสั่งงานระบบไฮดรอลิกและอุปกรณ์ไฟฟ้าเป็นไปอย่างแม่นยำ ปลอดภัย และลดความเสี่ยงจาก
ไฟฟ้าลัดวงจรหรืออุบัติเหตุจากแรงดันสูง  

 

 

 

 

 

 

 

  2.6.2.6 สายไฟอ่อน (Flexible Cable) เป็นตัวนำไฟฟ้าเพ่ือส่งกำลังและสัญญาณควบคุม
ไปยังอุปกรณ์ต่างๆ ของระบบ X-Lift โดยมีความยืดหยุ่นสูง เหมาะกับการเคลื่อนไหวขึ้น–ลงของ
แพลตฟอร์ม ช่วยลดความตึงงอหรือการฉีกขาดของสายไฟ  

 

   

 

 

 

 

 

 

 

  2.6.2.7 แบตเตอรี่ (Battery Unit) ทำหน้าที่เป็นแหล่งจ่ายพลังงานไฟฟ้าให้กับระบบ
ควบคุมและอุปกรณ์ไฟฟ้าทั้งหมด รวมถึงสวิตช์ แผงควบคุม รีเลย์ และมอเตอร์ไฮดรอลิก ช่วยให้

รูปที่ 2.26 สายไฟแรงต่ำ (Low Voltage Wiring) 

รูปที่ 2.27 สายไฟอ่อน (Flexible Cable) 
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แพลตฟอร์มสามารถทำงานได้แม้ในกรณีไฟฟ้าภายนอกขัดข้อง ทำให้ระบบมีความปลอดภัย และ
พร้อมใช้งานตลอดเวลา 

  

 

 

 

 

 

 

  

  2.6.2.8 เทอร์มินอลบล็อก (Terminal Block) เป็นจุดเชื่อมต่อสายไฟระหว่างอุปกรณ์
ต่าง ๆ ให้เรียบร้อยและปลอดภัย ช่วยป้องกันการลัดวงจร สะดวกต่อการตรวจสอบและบำรุงรักษา 
จัดสายไฟเป็นระเบียบ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปที่ 2.28 แบตเตอรี่ (Battery Unit) 

รูปที่ 2.29 เทอร์มินอลบล็อก (Terminal Block) 
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 2.6.3 อ ุปกรณ ์ด ้านความปลอดภ ัยและการตรวจสอบ ( Safety & Monitoring 
Components) 

  2.6.3.1 สวิตช์หยุดฉุกเฉิน (Emergency Stop) ทำหน้าที่ตัดการจ่ายไฟฟ้าและหยุดการ
ทำงานของแพลตฟอร์มทันทีเมื่อเกิดเหตุฉุกเฉิน ช่วยป้องกันอุบัติเหตุและความเสียหายต่ออุปกรณ์ ทำ
ให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถควบคุมสถานการณ์ได้อย่างปลอดภัย  

 

 

 

 

 

 

 

 

  2.6.3.2 สวิตช์จำกัดระยะ (Limit Switch) ทำหน้าที่ตรวจจับตำแหน่งสูงสุดและต่ำสุด
ของแพลตฟอร์ม เมื่อแพลตฟอร์มเคลื่อนที่ถึงตำแหน่งที่กำหนด สวิตช์จะส่งสัญญาณตัดการทำงาน
ของระบบไฮดรอลิกโดยอัตโนมัติ เพ่ือป้องกันการเคลื่อนที่เกินขอบเขต 

 

 

 

 

 

 

   

รูปที่ 2.30 สวิตช์หยุดฉุกเฉิน (Emergency Stop) 

รูปที่ 2.31 สวิตช์จำกัดระยะ (Limit Switch)  
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  2.6.3.3 เซนเซอร์ความสูง (Height Sensor) ทำหน้าที่ตรวจวัดตำแหน่งความสูงของ
แพลตฟอร์มแบบเรียลไทม์ ส่งสัญญาณไปยังระบบควบคุมเพื่อปรับการทำงานของวาล์วควบคุม
ทิศทางและปั๊มไฮดรอลิก ทำให้แพลตฟอร์มสามารถเคลื่อนที่ขึ้น–ลงได้อย่างแม่นยำ และหยุดตรง
ตำแหน่งที่กำหนด เพิ่มความปลอดภัย ลดความเสี่ยงจากการเคลื่อนที่เกินขอบเขต และช่วยให้ระบบ
ทำงานมีประสิทธิภาพสูงสุด 

   

 

 

 

 

 

 

 

  2.6.3.4 สัญญาณไฟเตือน (Warning Light/Beacon) ทำหน้าที่แจ้งเตือนผู้ปฏิบัติงาน
และบุคคลรอบข้างเมื่อแพลตฟอร์มกำลังเคลื่อนที่หรือเกิดเหตุผิดปกติ เช่น การทำงานของระบบไฮ
ดรอลิก การกดปุ่มฉุกเฉิน หรือการตรวจพบข้อผิดพลาด ช่วยเพิ่มความปลอดภัย ลดความเสี่ยงจาก
อุบัติเหตุ  

 

 

 

 

 

 

   
รูปที่ 2.33 สัญญาณไฟเตือน (Warning Light/Beacon) 

รูปที่ 2.32 เซนเซอร์ความสูง (Height Sensor) 
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  2.6.3.5 ระบบล็อกทางกล (Mechanical Locking Pin) ทำหน้าที ่ล็อกตำแหน่งของ
แพลตฟอร์มเมื่อหยุดอยู่ในตำแหน่งใดตำแหน่งหนึ่ง ช่วยป้องกันการเลื่อนหรือเคลื่อนตัวโดยไม่ตั้งใจใน
กรณีไฟฟ้าขัดข้องหรือแรงดันไฮดรอลิกลดลง เพ่ิมความปลอดภัยให้ผู้ปฏิบัติงานและรักษาเสถียรภาพ
ของแพลตฟอร์มขณะใช้งานหรือซ่อมบำรุง  

 

   

 

 

 

 

 

 

 
  2.6.3.6 แตรหรือเสียงเตือน (Audible Alarm) หน้าที่แจ้งเตือนด้วยเสียงเมื่อแพลตฟอร์ม
กำลังเคลื่อนที่หรือเกิดเหตุผิดปกติ เช่น การกดปุ่มฉุกเฉิน ระบบตรวจพบข้อผิดพลาด หรือการทำงาน
ของระบบไฮดรอลิกไม่ปกติ ช่วยดึงความสนใจของผู้ปฏิบัติงานและบุคคลรอบข้าง เพ่ิมความปลอดภัย 
ลดความเสี่ยงจากอุบัติเหตุ  
 

 

 

 

 

 

  

 

รูปที่ 2.34 ระบบล็อกทางกล (Mechanical Locking Pin) 

รูปที่ 2.35 แตรหรือเสียงเตือน (Audible Alarm) 
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  2.6.3.7 แคลมป์ (Clamp) ทำหน้าที ่ยึดสายไฟให้แน่นและอยู ่ในตำแหน่งที ่กำหนด 
ป้องกันสายไฟห้อยหย่อนหรือเคลื่อนที่ขณะระบบทำงาน ช่วยลดความเสี่ยงจากการฉีกขาดหรือการ
หลุดจากข้ัวต่อ และทำให้การจัดระบบสายไฟเรียบร้อย สะดวกต่อการตรวจสอบ 

  

  

 

 

 

 

 

 

  

 2.6.4 การเลือกใช้อุปกรณ์ตามมาตรฐานความปลอดภัย 

  อุปกรณ์ท้ังหมดที่นำมาใช้ในระบบควรผ่านมาตรฐานที่เก่ียวข้อง เช่น 

• ISO 4413 สำหรับระบบไฮดรอลิกในอุตสาหกรรม 

• SAE J517 สำหรับท่อไฮดรอลิก 

• IEC 60204-1 สำหรับความปลอดภัยของระบบควบคุมไฟฟ้า 

• EN 280 สำหรับการออกแบบแพลตฟอร์มยกสำหรับเจ้าหน้าที่ 

 

2.7 เครื่องมือที่ติดตั้งในระบบควบคุมเอ็กลิฟของรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 2.7.1 ประแจปากตาย / ปากแหวน / ประแจเลื่อน (Wrench/Spanner) ทำหน้าที่ใช้ขัน  
สกรู น็อต หรืออุปกรณ์ยึดต่าง ๆ ให้แน่นและมั่นคง ช่วยให้การประกอบชิ้นส่วนทั้งระบบไฮดรอลิก
และระบบไฟฟ้ามีความแข็งแรง ปลอดภัย และลดความเสี่ยงจากการคลายตัวขณะทำงาน  

รูปที่ 2.36 แคลมป์ (Clamp) 



42 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
  
 2.7.2 ชุดหัวบล็อกและด้ามขัน (Socket Set) ทำหน้าที ่ใช้ขันหรือคลายสกรู น็อต และ
อุปกรณ์ยึดต่าง ๆ โดยเฉพาะจุดที่เข้าถึงยากหรือมีพื้นที่จำกัด ช่วยให้การประกอบชิ้นส่วนของระบบ  
ไฮดรอลิกและอุปกรณ์ไฟฟ้ามีความแน่นหนา ปลอดภัย และสะดวก รวดเร็ว ลดความเสี่ยงจากการขัน
ไม่แน่นหรือคลายตัวขณะระบบทำงาน 
 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

รูปที่ 2.37 ประแจปากตาย / ปากแหวน / ประแจเลื่อน (Wrench/Spanner) 

รูปที่ 2.38 ชุดหัวบล็อกและด้ามขัน (Socket Set) 
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 2.7.3 ปั๊มทดสอบแรงดัน (Hydraulic Test Pump) ทำหน้าที่ใช้สร้างแรงดันน้ำมันไฮดรอ 
ลิกจำลองในระบบเพื่อตรวจสอบการรั่วซึม ความแข็งแรงของท่อ วาล์ว และกระบอกสูบ รวมถึง
ประสิทธิภาพการทำงานของระบบไฮดรอลิกก่อนใช้งาน 

 

  

 

 

 

 

  

  

 2.7.4 ประแจสำหรับข้อต่อท่อแรงดัน (Flare Nut Wrench / Crowfoot Wrench) ทำ
หน้าที่ใช้ขันหรือคลายข้อต่อท่อไฮดรอลิกและอุปกรณ์ที่มีเกลียวละเอียดโดยไม่ทำให้ข้อต่อบิดหรือ
เสียหาย ช่วยให้การเชื่อมต่อท่อไฮดรอลิกแน่น ปลอดภัย ป้องกันการรั่วซึม  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.39 ปั๊มทดสอบแรงดัน (Hydraulic Test Pump) 

รูปที่ 2.40 ประแจสำหรับข้อต่อท่อแรงดัน (Flare Nut Wrench / Crowfoot Wrench) 
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 2.7.5 เครื่องตัดท่อ (Pipe Cutter) ทำหน้าที่ใช้ตัดท่อไฮดรอลิกให้ได้ความยาวตามที่กำหนด
อย่างแม่นยำ ลดความเสี่ยงจากการรั่วซึมเมื่อต่อข้อต่อ ช่วยให้การติดตั้งท่อไฮดรอลิกเป็นระเบียบ 
ปลอดภัย และทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

  

 

 

 

 

 

 

 

  
 2.7.6 เครื่องบานปลายท่อ (Tube Flaring Tool) ทำหน้าที่บานปลายปลายท่อไฮดรอลิกเพ่ือ
เตรียมต่อเข้ากับข้อต่อหรือฟิตติ้งอย่างแน่นหนาและรั่วซึมต่ำ ช่วยให้การเชื่อมต่อท่อมีความปลอดภัย 
แข็งแรง และสามารถรองรับแรงดันสูงของระบบไฮดรอลิก  
  

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปที่ 2.41 เครื่องตัดท่อ (Pipe Cutter) 

รูปที่ 2.42 เครื่องบานปลายท่อ (Tube Flaring Tool) 
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 2.7.7 ปากกาจับท่อ (Pipe Vice) ทำหน้าที่ยึดท่อไฮดรอลิกให้มั่นคงขณะตัด ดัด หรือบาน
ปลายท่อ ช่วยให้การทำงานแม่นยำ ป้องกันท่อหมุนหรือเคลื่อนที่ ลดความเสี่ยงจากความเสียหายและ
การรั่วซึม  

 

  

 

 

 

 

 

 

  
 2.7.8 ชุดทำความสะอาดภายในท่อ (Tube Brush Kit) ทำหน้าที่ทำความสะอาดคราบสิ่ง
สกปรก เศษโลหะ หรือเศษฝุ่นภายในท่อไฮดรอลิกก่อนการต่อเข้าข้อต่อหรือฟิตติ้ง ช่วยป้องกันการอุด
ตัน  
  

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปที่ 2.43 ปากกาจับท่อ (Pipe Vice) 

รูปที่ 2.44 ชุดทำความสะอาดภายในท่อ (Tube Brush Kit) 



46 
 

 

 2.7.9 คีมปอกสายไฟ (Wire Stripper) ทำหน้าที่ลอกฉนวนสายไฟออกเพื่อเตรียมต่อเข้ากับ
เทอร์มินอลบล็อก รีเลย์ หรืออุปกรณ์ไฟฟ้าอื่น ๆ อย่างแม่นยำและปลอดภัย ช่วยให้การเชื่อมต่อ
สายไฟมีความม่ันคง ลดความเสี่ยงจากการลัดวงจรหรือการเชื่อมต่อไม่แน่น  
  

 

 

 

  

 

 

 2.7.10 คีมย้ำหางปลา (Crimping Tool) หน้าที่ย้ำปลายสายไฟเข้ากับหางปลาหรือขั้วต่อด
ทอร์มินอลให้แน่น ช่วยให้การเชื่อมต่อไฟฟ้ามีความแข็งแรง ปลอดภัย ลดความเสี่ยงจากการหลุดหรือ
ไฟฟ้าลัดวงจร และทำให้ระบบควบคุมไฟฟ้าของแพลตฟอร์มทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

  

 

 

 

 

 

 

 

  

 

รูปที่ 2.45 คีมปอกสายไฟ (Wire Stripper) 

รูปที่ 2.46 คีมย้ำหางปลา (Crimping Tool)  
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 2.7.11 มัลติมิเตอร์ (Digital Multimeter) ทำหน้าที่วัดและตรวจสอบค่าทางไฟฟ้าต่าง ๆ 
เช่น แรงดัน กระแส และความต้านทาน ของสายไฟ อุปกรณ์ควบคุม และวงจรไฟฟ้า ช่วยให้สามารถ
ตรวจสอบความถูกต้องของการต่อสาย ป้องกันความผิดพลาด ลดความเสี่ยงจากไฟฟ้าลัดวงจร และ
ทำให้ระบบควบคุมทำงานได้อย่างปลอดภัยและมีประสิทธิภาพ 
  

 

 

 

 

 

 

 

 2.7.12 เครื่องบัดกรี (Soldering Iron) ทำหน้าที่เชื่อมต่อสายไฟหรืออุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
เข้าด้วยกันอย่างแน่นหนาและมั่นคง ด้วยการหลอมโลหะบัดกรี ทำให้การเชื่อมต่อมีความนำไฟฟ้าดี 
ลดความเสี่ยงจากการหลวมของขั้วต่อหรือการลัดวงจร  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.47 มัลติมิเตอร์ (Digital Multimeter) 

รูปที่ 2.48 เครื่องบัดกรี (Soldering Iron) 
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 2.7.13 ลวดดึงสายไฟ (Fish Tape / Wire Puller) ทำหน้าที่ช่วยร้อยสายไฟผ่านท่อหรือ
ทางเดินที ่แคบและซับซ้อน ทำให้สามารถเดินสายไฟไปยังตำแหน่งต่าง  ๆ ของระบบได้สะดวก 
ปลอดภัยและรวดเร็ว ลดความเสี่ยงจากสายพันกันหรือฉีกขาด  
  

 

 

 

 

 

 

 

 2.7.14 กระดานนอนซ่อมเครื่องยนต์ (Creeper) ทำหน้าที่ช่วยให้ช่างสามารถเคลื่อนตัวใต้รถ
หรือแพลตฟอร์มได้สะดวก ขณะติดตั้งหรือบำรุงรักษาอุปกรณ์ไฮดรอลิกและระบบไฟฟ้า ทำให้ทำงาน
ในพื้นที่แคบได้ง่าย เพิ่มความปลอดภัย และช่วยให้การติดตั้งหรือซ่อมบำรุงมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น
  

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปที่ 2.49 ลวดดึงสายไฟ (Fish Tape / Wire Puller) 

รูปที่ 2.50 กระดานนอนซ่อมเครื่องยนต์ (Creeper) 



 
 

 

บทที่ 3 

รายละเอียดการปฏิบัติงาน 

 

3.1 ชื่อและท่ีตั้งของสถานประกอบการ 

 

  

 

 

 

  

  

  

  

 ชื่อสถานประกอบการ บริษัท บาฟส์ อินเทค จํากัด 

 ที่อยู่   777/5-8 หมู่ 9 TIP6 ตำบลบางปลา อำเภอบางพลี 

    จังหวัดสมุทรปราการ 10540  

 โทรศัพท์  02-130-5881 

 Gmail   info@bafs-intech.co.th 

 เวลาทำการ  วันจันทร์-วันศุกร์ เวลา 8:30 – 17:30 น. 

 

รูปที่ 3.1 บริษัท บาฟส์ อินเทค จํากัด  
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3.2 ลักษณะการประกอบการ การให้บริการหลักขององค์กร 

 บริษัท บาฟส์ อินเทค จำกัด (BAFS Intech Co., Ltd.) เป็นบริษัทในเครือของกลุ่มบริษัท
บริการเชื้อเพลิงการบินกรุงเทพ (BAFS Group) โดยมีพันธกิจหลักในการออกแบบ พัฒนา ผลิต และ
ประกอบอุปกรณ์โลจิสติกส์สำหรับอุตสาหกรรมการบินและพลังงาน โดยเฉพาะในกลุ่มรถเติมน้ำมัน
อากาศยานและอุปกรณ์ภาคพื้นดินที่เกี่ยวข้อง บริษัทมีวิสัยทัศน์ในการเป็นผู้นำด้านนวัตกรรมและ
คุณภาพในระดับสากล มุ่งมั่นในการพัฒนาโซลูชันที่เชื่อถือได้และทันสมัยสำหรับการใช้งานจริงใน
ภาคสนาม 

ขอบเขตการดำเนินงานหลักของบริษัทประกอบด้วย 

• การออกแบบและผลิตรถเติมน้ำมันอากาศยาน 
เช่น รถเติมน้ำมันรุ่น Magnus ซึ่งมีความจุ 32,000 ลิตร และสามารถจ่ายน้ำมันได้สูงสุดถึง 
2,400 ลิตรต่อนาที 

• การพัฒนาอุปกรณ์ภาคพื้นดินสำหรับการบิน 
รวมถึงระบบจ่ายน้ำมันและอุปกรณ์ขนถ่ายภาคพ้ืน โดยใช้เทคโนโลยีล้ำสมัย อาทิ รถยนต์
พลังงานไฟฟ้าแบบแบตเตอรี่ (Battery Electric Vehicle: BEV) 

• การให้บริการติดตั้ง ตรวจสอบ และฝึกอบรม 
ครอบคลุมการใช้งานและการบำรุงรักษาอุปกรณ์ท่ีบริษัทผลิตและจำหน่าย เพื่อเพ่ิม
ประสิทธิภาพการใช้งานและยืดอายุการใช้งานของอุปกรณ์ 

• การส่งออกผลิตภัณฑ์ไปยังกลุ่มประเทศ CLMV 
ได้แก่ กัมพูชา ลาว เมียนมา และเวียดนาม พร้อมทั้งเป็นตัวแทนจำหน่ายผลิตภัณฑ์จาก 
แบรนด์ชั้นนำ เช่น GENEBRE S.A., TRELLEBORG และ MBA INSTRUMENTS ทั้งใน
ประเทศไทยและประเทศเพ่ือนบ้าน 
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3.3 รูปแบบการจัดองค์การและการบริหารงานขององค์กร 

 

3.4 ตำแหน่งและลักษณะงานที่นักศึกษาได้รับหมอบหมาย 

 3.4.1 ตำแหน่งงานทท่ีได้รับหมอบหมาย 

  นางสาววรัชญา เพ็ชรไทย รหัสประจำตัว 6504200001 

  ตำแหน่ง ออกแบบและผลิต  ฝ่าย PZ  แผนก PIC 

 3.4.2 ลักษณะงานที่ได้รับหมอบหมาย 

  - จัดทำเอกสารกำหนดสเปกทางเทคนิคของอุปกรณ์ในระบบควบคุม X-Lift 

    - เขียนแบบถังน้ำมันตามมาตราส่วนที่กำหนด 

  - วางผังการเดินสายไฟภายในตู้ควบคุมให้เหมาะสม 

  - ตรวจสอบและแก้ไข Nameplate ให้ตรงตามรายการและสเปก 

  - ตรวจสอบจำนวนอุปกรณ์และวัสดุให้ครบตามรายการใช้งาน 

  - คำนวณแรงบิดของคอมเพรสเซอร์เพื่อเลือกมอเตอร์ให้เหมาะสม 

  - ติดตั้ง Limit Switch ตามตำแหน่งที่กำหนดเพ่ือความปลอดภัย 

  - เข้าสายจาก Jet Sensor เข้ากับระบบควบคุม 

  - เดินสายไฟภายในตู้ควบคุมตามแบบวงจรที่กำหนด 

รูปที่ 3.2 รูปแบบองค์การและการบริหารขององค์กร 
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  - ย้ำหัวสายทุกจุดให้แน่นหนาเพื่อความมั่นคง 

  - เข้าสายไฟภายในรถ Hydrant Dispenser ให้ครบถ้วน 

 

3.5 ชื่อและตำแหน่งงานของพนักงานที่ปรึกษา 

 ชื่อพนักงานที่ปรึกษา  นายเทพรักษ์  พิมพะ 

 ตำแหน่งงาน    ผู้จัดการแผนกผลิตรถเครื่องยนต์ ฝ่าย PZ แผนก PIC  

 

3.6 ระยะเวลาที่ปฏิบัติงาน 

 ระหว่างวันที่ 1 กรกฎาคม พ.ศ. 2567 ถึงวันที่ 27 ธันวาคม พ.ศ. 2567  

 

3.7 ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน 

 3.7.1 ศึกษารายละเอียดการปฏิบัติงานในสถานที่ฝึกงาน 

 3.7.2 ศึกษาความรู ้เบื ้องต้นเกี ่ยวกับการติดตั ้งระบบควบคุม X-Lift ของรถจ่ายน้ำมัน
เครื่องบิน  

 3.7.3 ศึกษาวิธีการทำงานของระบบควบคุม X-Lift 

 3.7.4 ศึกษารายละเอียดของอุปกรณ์ควบคุมและอุปกรณ์ไฟฟ้า  

 3.7.5 ศึกษาวิธีการออกแบบวงจรไฟฟ้าสำหรับระบบควบคุมการยก-ลด 

 3.7.6 ทำการติดตั้งอุปกรณ์ควบคุมบนรถจ่ายน้ำมันและเชื่อมต่อเข้ากับระบบ 

 3.7.7 ทดสอบการทำงานของระบบควบคุม X-Lift หลังติดตั้ง 

 3.7.8 ตรวจสอบความถูกต้องของวงจรและแก้ไขจุดบกพร่อง 

 3.7.9 จัดทำรายงานผลการติดตั้งและประเมินประสิทธิภาพของระบบ 
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ตารางท่ี 3.1 ขั้นตอนและระยะเวลาในการดำเนินการโครงงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 
พ.ศ.2567 พ.ศ.2568 

ก.ค. - ส.ค. ต.ค. - ธ.ค. ม.ค. - มี.-ค. เม.ย. - มิ.ย. ก.ค. - ก.ย. ต.ค. - ธ.ค. 

1. ตั้งหัวข้อโครงงาน       
2. รวบรวมข้อมูลของโครงงาน       

3. เริ่มเขียนโครงงาน       

4. ตรวจสอบโครงงาน       
5. การนำเสนอโครงงาน       

6. โครงงานเสร็จเรียบร้อย       



 
 

 

บทที่ 4 

ผลการปฏิบัติงาน 

 

4.1 โครงสร้างและวัสดุของระบบ X-Lift ในรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

 4.4.1 โครงสร้างเหล็กของชุดยก (Scissor Structure Frame) 

  โครงสร้างหลักของ X-Lift ทำจาก เหล็กโครงสร้างรูปพรรณกำลังสูง เช่น เหล็ก  
H-Beam หรือ Box Steel เกรด SS400 หรือ SM490 ซึ่งมีค่ากำลังรับแรงดึงสูงถึง 400–490 MPa 
เพ่ือรองรับน้ำหนักของแพลตฟอร์ม อุปกรณ์เติมน้ำมัน และเจ้าหน้าที่ปฏิบัติงาน 

  แขนกรรไกร (Scissor Arm) ผลิตจาก High Tensile Steel เช ่น เกรด S45C หรือ
เหล็กกล้าคาร์บอนปานกลาง เพื่อให้มีความแข็งแรงต่อแรงดัด (Bending) และแรงเฉือน (Shear 
Force) ที่เกิดขึ้นระหว่างการยกและลดระดับ ส่วนแกนหมุน (Pivot Shaft) และบุชรองรับแรงใช้ 
เหล็กชุบแข็ง (Heat Treated Carbon Steel) เพ่ือเพ่ิมความทนทานต่อการสึกหรอ 

 4.4.2 กระบอกไฮดรอลิก (Hydraulic Cylinder) 

  กระบอกไฮดรอลิกเป็นหัวใจของระบบ ทำหน้าที่แปลงแรงดันน้ำมันไฮดรอลิกให้เป็น
แรงกลในการดันแขนกรรไกรเพื่อยกแพลตฟอร์มในแนวดิ่ง โดยกระบอกที่ใช้งานมักเป็น Double-
Acting Cylinder ซึ่งควบคุมด้วยแรงดันทั้งฝั่งยกและฝั่งลด 

คุณสมบัติสำคัญของกระบอกไฮดรอลิก ได้แก่ 

• ซีลลูกสูบชนิด Viton หรือ NBR ทนแรงดันสูง 

• ความดันใช้งานทั่วไปอยู่ที่ 120–180 bar 

• ก้านลูกสูบชุบ Hard Chrome 20–30 μm เพ่ือป้องกันการกัดกร่อน 

• ติดตั้งภายในโครง X-Lift และขยายตัวเพ่ือดันแขนกรรไกรอย่างม่ันคง 

การออกแบบช่วยให้แพลตฟอร์มไม่เกิดการเอียงหรือแกว่งระหว่างการยก ทำให้การทำงานมีความ
ปลอดภัยสูง
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 4.4.3 ปั๊มไฮดรอลิก (Hydraulic Pump) 

  ปั๊มไฮดรอลิกทำหน้าที่สร้างแรงดันให้กับน้ำมันเพื่อส่งไปยังกระบอกสูบ โดยปั๊มมักเป็น 
Gear Pump หรือ Piston Pump ขึ้นอยู่กับรุ่นของรถเติมน้ำมัน  

มีคุณสมบัติหลักดังนี้ 

• อัตราการไหล 10–25 ลิตร/นาที 

• แรงดันสูงสุด 180–210 bar 

• ต่อพ่วงกับเครื่องยนต์หลักหรือ PTO (Power Take-Off) 

ปั๊มถือเป็นหัวใจสำคัญของระบบ เพราะแรงดันที่เหมาะสมทำให้การเคลื่อนที่ของแพลตฟอร์มราบรื่น
และปลอดภัย 

 4.4.4 ท่อไฮดรอลิกและข้อต่อ (Hydraulic Hoses & Fittings) 

  การเลือกท่อและข้อต่อมีความสำคัญต่อความปลอดภัยและประสิทธิภาพของระบบ 
ท่อไฮดรอลิกที่ใช้มักเป็นมาตรฐาน SAE 100R2 / EN 853 2SN มีชั้นยางเสริมลวดถัก 2 ชั้น สามารถ
รับแรงดัน 160–275 bar เหมาะกับสภาพสนามบินที่มีการสั่นสะเทือนและความร้อน 

  ข้อต่อ (Fitting) ใช้แบบ JIC 37°, BSPP หรือ ORFS ซึ่งป้องกันการรั่วซึมได้ดี วัสดุทำจาก 
เหล็กกล้าชุบสังกะสี (Zinc-Plated Carbon Steel) และผ่านการทดสอบการรั่ว (Leak Test) ตาม
มาตรฐานของบริษัท 

 

4.2 หลักการทำงานของระบบไฮดรอลิกใน X-Lift ของรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน  

 4.2.1 กระบวนการสร้างแรงดันไฮดรอลิก 

  การทำงานของระบบเริ่มต้นจากต้นกำลัง เป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงหรือมอเตอร์ไฮ
ดรอลิกที่ได้รับกำลังจากเครื่องยนต์ดีเซลของตัวรถ เมื่อมอเตอร์เริ่มทำงาน ปั๊มไฮดรอลิกจะทำหน้าที่
ดูดน้ำมันจากถังพัก (Hydraulic Reservoir) และอัดน้ำมันเข้าสู่ระบบท่อแรงดันสูง แรงดันที่สร้างได้
โดยทั่วไปอยู่ในช่วง 120–180 บาร์ โดยค่าที่มักใช้งานในระบบ X-Lift อยู่ประมาณ 140 บาร์ ซึ่งเป็น
ค่าท่ีเพียงพอต่อการยกแพลตฟอร์มที่ประกอบด้วยน้ำหนักตัวอุปกรณ์ ผู้ปฏิบัติงาน และโหลดเพ่ิมเติม
จำนวนมาก น้ำมันไฮดรอลิกที่ใช้มีคุณสมบัติด้านความหนืดและความคงตัวที่ เหมาะสมสำหรับการ
หล่อลื ่น การป้องกันการสึกหรอของวาล์วและปั๊ม และช่วยให้ระบบสามารถทำงานได้ในสภาพ
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อุณหภูมิที่หลากหลายของสนามบิน ตั้งแต่สภาวะร้อนจัดจนถึงอากาศเย็นในเวลากลางคืน ทั้งหมดนี้
ส่งผลโดยตรงต่อความต่อเนื่องและเสถียรภาพของแรงดันในระบบ 

 4.2.2 วาล์วควบคุมทิศทางและการจัดการการไหลของน้ำมัน 

  เมื่อปั๊มสร้างแรงดันได้ตามต้องการ น้ำมันแรงดันสูงจะถูกส่งไปยัง วาล์วควบคุมทิศทาง 
(Directional Control Valve–DCV) ซึ่งเป็นอุปกรณ์หลักที่กำหนดเส้นทางการไหลของน้ำมัน เพื่อให้
กระบอกไฮดรอลิกทำงานไปในทิศทางที่ต้องการ 

• กรณียกแพลตฟอร์มขึ้น: 

 วาล์วจะเปิดให้น้ำมันไหลเข้าสู่ปลายกระบอกสูบด้านล่าง ทำให้ก้านสูบเลื่อนขึ้น ดันกลไก
กรรไกรให้กางออก ส่งผลให้แพลตฟอร์มยกตัวสูงขึ้นอย่างมั่นคง 

• กรณีลดระดับแพลตฟอร์ม: 

 วาล์วจะปรับเส้นทางให้น้ำมันไหลกลับสู่ถังพัก การลดระดับเกิดจากน้ำหนักของแพลตฟอร์ม
และโครงสร้างเอง โดยระบบควบคุมอัตราการไหลจะทำให้การเคลื่อนลงเป็นไปอย่างนุ่มนวล ไม่เกิด
แรงกระแทกหรือการตกฮวบ 

ในระบบ X-Lift สมัยใหม่ วาล์วควบคุมเหล่านี้จะอยู่ในรูป โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) ซึ่ง
สามารถควบคุมด้วยไฟฟ้า ทำให้ระบบรองรับการสั่งงานจากชุดควบคุมอิเล็กทรอนิกส์ได้อย่างแม่นยำ
และปลอดภัย 

 4.2.3 กระบอกไฮดรอลิกและกลไกยกแบบกรรไกร 

  พลังงานแรงดันจากน้ำมันจะถูกแปลงเป็นพลังงานกล กระบอกไฮดรอลิก (Hydraulic 
Cylinder) เป็นหัวใจหลักในการสร้างการเคลื่อนที่ให้แก่แพลตฟอร์ม กระบอกไฮดรอลิกของระบบ  
X-Lift ถูกออกแบบให้มีแรงยกสูง สามารถรองรับแรงโน้มถ่วง แรงเฉือน และแรงสั่นสะเทือนที่เกิดขึ้น
ระหว่างปฏิบัติงานบนพื้นสนามบิน โครงสร้างยกของ X-Lift เป็นแบบ ลิฟต์กรรไกร (Scissor Lift 
Mechanism) ซึ่งประกอบด้วยแขนกากบาทหลายชั้นที่เชื่อมต่อกันเป็นกลไก โดยมีคุณลักษณะเด่นคือ
ความมั ่นคงในแนวดิ ่งและการกระจายแรงที ่ด ี เมื ่อกระบอกสูบยืด แขนกรรไกรจะกางออก 
แพลตฟอร์มก็จะสูงขึ้นอย่างราบรื่นและมีการแกว่งตัวเพียงเล็กน้อย ซึ่งเหมาะกับงานที่ต้องอยู่ใกล้
ลำตัวเครื่องบินซึ่งต้องการความแม่นยำและความปลอดภัยสูง 
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 4.2.4 ระบบควบคุมไฟฟ้าและอุปกรณ์นิรภัย 

เพื่อให้ระบบทำงานได้อย่างปลอดภัยสูงสุด X-Lift ได้ติดตั้งอุปกรณ์ควบคุมและระบบนิรภัยหลาย
รูปแบบ ได้แก่ 

• Limit Switch เพ่ือกำหนดตำแหน่งสูงสุด–ต่ำสุด และป้องกันการยกเกินขีดจำกัด 

• Emergency Stop สำหรับตัดการทำงานทันทีเม่ือเกิดเหตุผิดปกติ 

• Pilot Check Valve / Load Holding Valve ป้องกันน้ำมันไหลย้อนและรักษาแรงดัน ทำให้
แพลตฟอร์มไม่ทรุดตัวแม้ปั๊มหยุดทำงาน 

• Pressure Relief Valve ป้องกันแรงดันเกินที่อาจทำลายท่อหรืออุปกรณ์ 

• Mechanical Safety Lock สำหรับล็อกแพลตฟอร์มขณะซ่อมบำรุงหรือใช้งานในสภาวะ
เสี่ยง 

อุปกรณ์เหล่านี้ทำงานร่วมกับระบบควบคุมไฟฟ้าที่ประกอบด้วยโซลินอยด์วาล์ว เซนเซอร์ ตรวจจับ
ตำแหน่ง ไมโครคอนโทรลเลอร์ หรือ PLC ซึ่งช่วยให้ระบบสามารถตอบสนองคำสั่งได้อย่างแม่นยำ 
ควบคุมระดับหยุดของแพลตฟอร์มได้ละเอียด และรองรับการหยุดฉุกเฉินได้อย่างทันท่วงที 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.1 ผังการทำงานของระบบไฮดรอลิก (Hydraulic Schematic Diagram) ของ X-Lift 
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4.3 การคำนวณทางวิศวกรรมของระบบ X-Lift 

 4.3.1 การคำนวณน้ำหนักที่สามารถยกได้ 

เพื่อให้มั่นใจว่าแพลตฟอร์มสามารถยกได้เต็มความสูงและรองรับน้ำหนักผู้ปฏิบัติงานพร้อมอุปกรณ์
ต่าง ๆ ได้อย่างปลอดภัย การคำนวณแรงยกสูงสุดจึงเป็นสิ่งจำเป็น  

แรงดันระบบไฮดรอลิกสูงสุด (P) = 160 bar = 16,000 kPa 

• เส้นผ่านศูนย์กลางกระบอกสูบ (D) = 100 mm = 0.1 m 

• จำนวนกระบอกสูบ (n) = 2 ตัว 

• แรงดันสูงสุดที่อุปกรณ์รับได้ (Rated Pressure) ของสายไฮดรอลิก = 300 bar 

คำนวณ พื้นที่หน้าตัดของกระบอกสูบ (A) 

𝐴 =
𝜋𝐷2

4
=

3.1416 × (0.1)2

4
= 0.00785 𝑚2 

คำนวณ แรงยกที่กระบอกสูบหนึ่งตัวสามารถสร้างได้ (F1) 

𝐹1 = 𝑃 × 𝐴 = 16,000 × 0.00785 = 125.6 𝑘𝑁 

x-lift มี 2 กระบอกสูบ แรงยกรวม (Ftotal)  

𝐹𝑡𝑜𝑡𝑎𝑙 = 𝐹1 × 𝓃 = 125.6 × 2 = 251.5 𝑘𝑁 

คำนวณ น้ำหนักที่สามารถยกได้ (W) 

𝑊 =
𝐹𝑡𝑜𝑡𝑎𝑙

𝑔
=

251,200

9.81
≈ 25,610 𝑘𝑔 ≈ 25.6 ตัน 

จากการคำนวณพบว่า X-Lift สามารถรองรับน้ำหนักประมาณ 25 ตัน ซึ ่งเพียงพอต่อการยก
แพลตฟอร์มพร้อมอุปกรณ์จ่ายน้ำมันและเจ้าหน้าที่ปฏิบัติงานได้อย่างปลอดภัย นอกจากนี้ การเลือก
แรงดันและขนาดกระบอกสูบยังมีเผื่อความปลอดภัยเพิ่มเติมเพื่อรองรับการใช้งานจริงและลดความ
เสี่ยงจากโหลดเกิน 

 4.3.2 การคำนวณกำลังมอเตอร์ที่ต้องใช้ 

  การคำนวณกำลังของมอเตอร์ ที่ต้องใช้เพื่อให้ปั๊มไฮดรอลิกสามารถสร้างแรงดันน้ำมัน
เพียงพอสำหรับยกแพลตฟอร์มและอุปกรณ์ท้ังหมด โดยสมมติค่าต่าง ๆ ดังนี้ 

(4.1) 

(4.2) 

(4.3) 

(4.4) 
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• อัตราการไหลของปั๊ม (Q) = 20 ลิตร/นาที = 0.000333 m³/s 

• แรงดันระบบ (P) = 16,000 kPa 

• ประสิทธิภาพรวมของระบบ (η) ≈ 0.85 

คำนวณ กำลังมอเตอร์ (Power) 

𝑃𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟 =
𝑃 × 𝑄

𝜂
=

16,000 × 0.000333

0.85
≈ 6.27 𝑘𝑊 

เพ่ือให้มั่นใจว่ามอเตอร์สามารถทำงานต่อเนื่องได้โดยไม่เกิดความร้อนสะสม จึงมักเลือกมอเตอร์ขนาด 
7.5 kW (10 HP) ซึ่งช่วยเผื่อกำลังสำรองให้เพียงพอสำหรับอัตราการไหลและแรงดันที่ต้องการ รวมถึง
รองรับการทำงานต่อเนื่องในสนามบินที่มีการใช้งานหนัก 

สรุปผลการคำนวณทางวิศวกรรม 

• แรงยกสูงสุด: X-Lift สามารถยกน้ำหนักประมาณ 25 ตัน ซึ ่งเพียงพอต่อการรองรับ
แพลตฟอร์ม อุปกรณ์ และเจ้าหน้าที่ปฏิบัติงาน พร้อมเผื่อความปลอดภัยสำหรับโหลดเกิน
เล็กน้อย 

• กำลังมอเตอร์ที่ต้องใช้: การคำนวณกำลังไฟฟ้าของมอเตอร์พบว่าต้องการประมาณ 6.27 kW 
แต่เพ่ือความมั่นใจและรองรับงานต่อเนื่องจึงเลือกมอเตอร์ 7.5 kW (10 HP) 

• ความปลอดภัยและเสถียรภาพ: การออกแบบตามตัวเลขนี้ช่วยให้แพลตฟอร์มยกขึ้นและ
ลดลงอย่างราบรื่น ปลอดภัย และรองรับการทำงานต่อเนื่องในสภาพแวดล้อมสนามบินได้
อย่างเหมาะสม 

 

 

 

 

 

 

 

(4.5) 
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4.4 การติดตั้งระบบควบคุม X-Lift ของรถจ่ายน้ำมันเครื่องบิน 

การติดตั้งระบบไฮดรอลิกเริ่มจากการเตรียมท่อเหล็กไร้ตะเข็บขนาด ½ นิ้ว พร้อมข้อต่อและเครื่องมือ
จำเป็น เช่น ประแจและเทปพันเกลียว จากนั้นกำหนดแนวเดินท่อให้สัมพันธ์กับตำแหน่งของปั๊ม วาล์ว 
และกระบอกไฮดรอลิก โดยท่อแรงดันจะต่อจากปั๊มไปยังกระบอก ส่วนท่อกลับจะนำของเหลวไหล
กลับเข้าสู่ถังสำรอง เมื่อกำหนดแนวแล้วจึงตัดและบากปลายท่อให้เรียบ ก่อนประกอบเข้ากับข้อต่อ
และขันให้แน่น พร้อมพันเทป Teflon เพื่อป้องกันการรั่วซึม จากนั้นยึดท่อเข้ากับโครงรถด้วยขาจับ
เหล็กเพื่อให้ท่ออยู่ในตำแหน่งที่มั่นคง ไม่สั่นหรือกระแทกกับชิ้นส่วนอื่น เมื่อติดตั้งท่อครบแล้วจึงเติม
น้ำมันไฮดรอลิกและทำการทดสอบระบบ ตรวจหารอยรั่วและตรวจสอบการทำงานโดยรวม เพื่อให้
มั่นใจว่าระบบทั้งหมดพร้อมใช้งานอย่างปกติและปลอดภัย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ติดตั้งกระบอกไฮดรอลิกแบบ Double-Acting เริ ่มจากการยึดกระบอกเข้ากับขายึดด้านล่างและ
ด้านบน โดยใช้สลักและน็อตล็อกให้แน่นเพ่ือให้แนวกระบอกตรงและไม่เอียง เมื่อยึดตัวกระบอกเข้าที่
แล้ว ให้ต่อสายไฮดรอลิกแรงดันสูง 300 bar ทั้งสองเส้นเข้ากับพอร์ต A และ B โดยตรวจให้ข้อต่อ
สะอาดและขันให้แน่นเพื่อป้องกันการรั่วซึม หลังจากต่อสายเรียบร้อย ให้จัดเส้นสายให้เป็นระเบียบ 
ไม่ให้เสียดสีกับชิ้นส่วนอื่น และเผื่อระยะไว้สำหรับการเคลื่อนที่ของก้านสูบ เมื่อติดตั้งครบทุกส่วนแล้ว 
จึงทดสอบการทำงานด้วยการให้กระบอกยกและลดอย่างช้า ๆ เพื่อตรวจสอบรอยรั่วและดูว่าก้านสูบ
ทำงานได้ราบรื่นหรือไม่ หากก้านเดินเรียบ ไม่มีเสียงผิดปกติ และไม่พบคราบน้ำมัน แสดงว่าการติดตั้ง
สมบูรณ์พร้อมใช้งาน 

รูปที่ 4.2 ท่อแรงดัน 
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เดินท่อแรงดันและท่อกลับเริ่มจากการตรวจสอบแบบ P&ID และตำแหน่งของอุปกรณ์ทั้งหมดก่อน 
เพื่อกำหนดเส้นทางท่อให้สั้นที่สุดและปลอดภัยจากแหล่งความร้อนหรือจุดที่อาจเกิดการสั่นสะเทือน 
หลังจากวางแผนแนวท่อแล้ว จึงตัดและดัดท่อเหล็กไร้ตะเข็บขนาด ½ นิ้ว พร้อมลบคมปลายท่อทุกจุด
ให้เรียบร้อย เมื่อเตรียมท่อเสร็จแล้ว ให้วางท่อตามแนวที่กำหนดและยึดด้วยแคลมป์รองรับใน
ตำแหน่งที่เหมาะสม เพื่อช่วยลดการสั่นและป้องกันไม่ให้เกิดรอยแตกร้าว จากนั้นจึงติดตั้งข้อต่อไฮ
ดรอลิกและขันให้ได้แรงบิดตามสเปกที่กำหนด หลังติดตั้งครบแล้ว ให้ทดสอบการรั่ว ตรวจวัดแรงดัน 
และตรวจสอบระยะห่างระหว่างท่อกับชิ้นส่วนที่เคลื่อนที่ เพ่ือให้มั่นใจว่าระบบท่อมีความแข็งแรงและ
ปลอดภัยพร้อมใช้งาน 

รูปที่ 4.3 กระบอกไฮดรอลิก 

รูปที่ 4.4 ท่อแรงดันและท่อกลับ 
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หลังจากติดตั้งท่อและอุปกรณ์ไฮดรอลิกครบแล้ว จึงเติมน้ำมันไฮดรอลิกเกรด ISO VG 68 โดยเปิดฝา
ถังและค่อย ๆ เทน้ำมันลงไปทีละน้อย ให้ระดับอยู่พอดีกับตำแหน่งที่กำหนด ไม่ต่ำจนปั๊มดูดอากาศ 
และไม่สูงจนล้นเมื่อระบบเริ่มทำงาน เมื่อเติมน้ำมันเสร็จ ขั้นตอนต่อไปคือการไล่อากาศเพื่อให้ระบบ
ทำงานได้ลื่นและรักษาแรงดันให้คงที่ เริ่มจากเปิดปั๊มแล้วขยับชุด X-Lift ขึ้น–ลงช้า ๆ เพื่อให้น้ำมัน
เข้าไปแทนที่ฟองอากาศในท่อและกระบอกไฮดรอลิก ระหว่างนี้ให้สังเกตระดับน้ำมันในถัง หากระดับ
ลดลงก็เติมเพิ่มให้พอดีอยู่เสมอ จากนั้นเปิดวาล์วไล่อากาศ คลายออกเล็กน้อยตอนที่ระบบกำลัง
เคลื่อนที่ช้า ๆ เพ่ือให้ฟองอากาศถูกปล่อยออกมา แล้วค่อยปิดวาล์วเมื่อเห็นว่าน้ำมันไหลออกมาอย่าง
สม่ำเสมอ ทำซ้ำประมาณ 2–3 รอบจนมั่นใจว่าไม่มีอากาศค้างอยู่ในระบบ เมื่อไล่อากาศเรียบร้อย 
ระบบจะทำงานได้ลื่นขึ้น ก้านสูบเดินเรียบ และไม่มีเสียงผิดปกติ 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.5 น้ำมันไฮดรอลิกเกรด ISO VG 68 
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การติดตั้งระบบควบคุมไฟฟ้าและอุปกรณ์นิรภัยเริ่มจากการตัดและปอกปลายสายไฟให้ได้ความยาวที่
เหมาะสม พร้อมตรวจสอบว่าสายไม่มีรอยชำรุด จากนั้นนำสายไฟร้อยผ่านท่อกระดูกงู เพื่อป้องกัน
การเสียดสี การกระแทก และความชื้น รวมถึงช่วยให้สายไฟเรียบร้อยและตรวจเช็กง่ายขึ้น  เมื่อร้อย
สายเสร็จ จึงต่อปลายสายเข้ากับเทอร์มินอลบล็อก โดยใช้หางปลาและขันยึดให้แน่นเพื ่อความ
ปลอดภัย ขั้นตอนนี้ช่วยจัดระเบียบการเชื่อมต่อให้เป็นระบบ ลดโอกาสที่สายจะหลุดหรือเกิดการ
ลัดวงจรในขณะใช้งาน และทำให้การเดินระบบไฟฟ้าโดยรวมมีความเสถียรและปลอดภัยมากข้ึน 

 

ต่อสายไฟเข้ากับเทอร์มินอลบล็อกเริ่มจากนำสายไฟอ่อนต่อเข้ากับขั้วของเทอร์มินอลบล็อกให้แน่น 
พร้อมติดตั้งไวร์มาร์คเกอร์กำกับสายไฟแต่ละเส้นให้ตรงตามแผนวงจรที่ออกแบบไว้ วิธีนี้ช่วยลดความ
สับสนระหว่างการทำงาน ป้องกันการเชื่อมต่อผิดตำแหน่ง และทำให้การตรวจสอบหรือบำรุ งรักษา
ภายหลังทำได้ง่ายขึ้น และจัดสายไฟให้เรียบร้อยและเว้นระยะให้เหมาะสมกับการเคลื่อนไหวของ
อุปกรณ์ เพื่อลดความเสี่ยงจากการเสียดสีหรือการกระแทก และควรตรวจสอบความแน่นของขั้วทุก
จุดซ้ำอีกครั้งก่อนเริ่มใช้งาน  

รูปที่ 4.6 การเตรียมสายไฟและการป้องกันการชำรุด  



64 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ติดตั้งอุปกรณ์ควบคุมและอุปกรณ์ด้านความปลอดภัยเริ่มจากติดตั้งอุปกรณ์ทั้งหมดรวมกันในชุด
ควบคุม โดยเชื่อมต่อเข้ากับเทอร์มินอลบล็อกและวงจรหลักเพื่อให้สามารถควบคุมระบบได้อย่างครบ
วงจร 

• ปุ่มฉุกเฉิน (Emergency Stop) 

ติดตั้งเพ่ือให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถตัดวงจรการทำงานของระบบได้ทันทีเมื่อเกิดเหตุฉุกเฉิน ช่วยป้องกัน
อันตรายต่อผู้ใช้งานและป้องกันความเสียหายต่ออุปกรณ์ โดยปุ่มนี้จะทำงานโดยไม่ขึ้นกับโหมดใด ๆ 
ของระบบ 

• สวิตช์หมุนควบคุม (Rotary Control Switch) 

ใช้ควบคุมการเคลื่อนที่ของเพลตฟอร์มในโหมด UP / STOP / DOWN ช่วยให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถยก
หรือปล่อยแพลตฟอร์มได้อย่างแม่นยำ ปรับความเร็วและหยุดตามตำแหน่งที่ต้องการ ลดความเสี่ยง
จากการเคลื่อนที่ผิดพลาด 

• ปุ่มปล่อยเพลตฟอร์มลงฉุกเฉิน (Manual Platform Release) 

ออกแบบมาให้ปล่อยแพลตฟอร์มลงแบบแมนนวลในกรณีระบบไฟฟ้าขัดข้องหรือสูญเสียแรงดัน  
ไฮดรอลิก ผู้ปฏิบัติงานสามารถปล่อยโหลดลงอย่างปลอดภัยโดยไม่ต้องพ่ึงระบบอัตโนมัติ 

รูปที่ 4.7 การต่อสายไฟเข้ากับเทอร์มินอลบล็อก  
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เดินสายไฟจากชุดควบคุมไปยังเทอร์มินอลบล็อกและสวิตช์ไฟสปอตไลต์  ทำโดยร้อยสายผ่านท่อ
กระดูกงูเพ่ือป้องกันการเสียดสีและความเสียหาย จากนั้นยึดสายด้วยคีมย้ำสายให้เรียบร้อยและมั่นคง 
ทำให้สายไฟเป็นระเบียบ ปลอดภัย และง่ายต่อการตรวจสอบหรือบำรุงรักษาในอนาคต 

รูปที่ 4.8 การติดตั้งอุปกรณ์ควบคุมและความปลอดภัย  
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เดินสายไฟผ่านท่อที่เตรียมไว้ เพื่อป้องกันการเสียดสี ความชื้น และแรงกระแทกระหว่างการติดตั้ง 
จากนั้นนำสายไปเชื่อมต่อกับดวงไฟสปอตไลต์ซึ่งติดตั้งไว้ตามมุมเสาที่กำหนดอย่างเหมาะสมเพื่อให้
สายไฟมั่นคงและเป็นระเบียบ ใช้เคเบิลไท แคลมป์ และเทปดำยึดสายตามแนวท่อและจุดยึ ดต่าง ๆ 
วิธีนี้ช่วยป้องกันการหลุดหรือหย่อนของสายในขณะใช้งาน และลดความเสี่ยงต่อการเกิดความเสียหาย
ที่อาจเกิดขึ ้นกับสายไฟ หลังจากติดตั ้งเสร็จ ทดสอบระบบโดยเปิด–ปิดไฟสปอตไลต์หลายครั้ง 
ตรวจสอบการทำงานให้แน่ใจว่าไฟสว่างเต็มที่และเสถียรในทุกจุด รวมถึงตรวจดูว่าการเดินสายไม่มีจุด

รูปที่ 4.9 การเดินสายไฟไปยังอุปกรณ์ควบคุมเสริม 



67 
 

 

ใดที่ตึงเกินไปหรือเสี่ยงต่อการสึกหรอ การทดสอบนี้ช่วยให้มั่นใจว่าไฟสปอตไลต์สามารถใช้งานไ ด้
อย่างปลอดภัย เพ่ิมความสว่างเพียงพอในพ้ืนที่แสงน้อย และสนับสนุนความสะดวกในการปฏิบัติงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ติดตั้งเซนเซอร์ความสูงที่มุมกระเช้าทั้ง 4 มุมของแพลตฟอร์ม เพื่อควบคุมระยะและตำแหน่งการ
เคลื่อนที่ของแพลตฟอร์มอย่างแม่นยำ เซนเซอร์แต่ละตัวจะตรวจจับตำแหน่งของแพลตฟอร์มในแนว
สูง และส่งสัญญาณไปยังระบบควบคุมหลักแบบเรียลไทม์  เมื่อแพลตฟอร์มเคลื่อนที่ถึงตำแหน่งที่
กำหนด ระบบจะหยุดการทำงานโดยอัตโนมัติ ซึ่งช่วยป้องกันไม่ให้แพลตฟอร์มเคลื่อนที่เกินระยะ
ปลอดภัย ลดความเสี ่ยงต่อการชนกับสิ ่งกีดขวางหรือโครงสร้าง และลดโอกาสเกิดอันตรายต่อ
ผู้ปฏิบัติงาน นอกจากนี้ การติดตั้งเซนเซอร์ทั้ง 4 มุมช่วยให้สามารถตรวจสอบความสมดุลของ
แพลตฟอร์มได้ หากมีมุมใดเอียงหรือขยับผิดปกติ ระบบจะรับสัญญาณและสามารถตอบสนองได้ทันที 
ทำให้การใช้งานทั้งระบบมีความปลอดภัยสูง และแพลตฟอร์มเคลื่อนที่ได้อย่างราบรื่นและม่ันคง 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.10 การเชื่อมต่อกับระบบไฟส่องสว่าง 

รูปที่ 4.11 การติดตั้งอุปกรณ์เซนเซอร์ความปลอดภัย 
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การตรวจสอบสายไฟเริ่มตั้งแต่การร้อยสายผ่านท่อกระดูกงู การต่อสายเข้ากับเทอร์มินอลบล็อก และ
การเชื่อมต่อกับขั้วสายไฟทุกจุด โดยตรวจสอบว่าสายทั้งหมดเชื่อมต่อถูกต้องตามแผนวงจร ไม่มีสาย
ผิดตำแหน่งหรือข้ามเส้น รอยต่อทุกจุดต้องแข็งแรงและแน่นหนา ไม่มีการบิดงอ ฉีกขาด ห รือ
เสื่อมสภาพ ขั้นตอนสำคัญคือการขันสกรูบริเวณขั้วต่อและเทอร์มินอลบล็อกให้แน่น เพื่อป้องกันการ
หลวมซึ่งอาจทำให้เกิดอาร์กไฟหรือความเสียหายต่อระบบไฟฟ้า ทั้งยังช่วยให้การส่งสัญญาณไฟฟ้ามี
ความเสถียรและอุปกรณ์ทำงานได้เต็มประสิทธิภาพ หลังจากตรวจสอบจุดต่อสายทั้งหมดแล้ว ต้อง
ทดสอบระบบโดยรวมทั้งส่วนของระบบไฟฟ้าและระบบกลไก ตรวจสอบว่าอุปกรณ์ทุกชิ้นสามารถ
ทำงานร่วมกันได้อย่างราบรื่น ไม่มีความผิดปกติหรือความคลาดเคลื่อน เช่น ไฟไม่ติดหรือสัญญาณไม่
ส่งไปยังอุปกรณ์ควบคุม การเคลื่อนที่ของแพลตฟอร์มเป็นไปตามที่กำหนด และระบบนิรภัยทำง าน
ตามมาตรฐาน ซึ่งข้ันตอนนี้ช่วยยืนยันว่าทุกส่วนพร้อมใช้งานอย่างปลอดภัยและมั่นคง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.12การตรวจสอบการเดินสายและอุปกรณ์ที่ติดตั้ง  
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4.5 การทดสอบการทำงาน  

 4.5.1 การเคลื่อนที่ของแพลตฟอร์ม  

  เพลตฟอร์มสามารถเครื่องที่ขึ้น-ลงได้ ไม่มีอาการสะดุดหรือกระตุกขณะทำงาน และยัง
สามารถหยุดตรงตำแหน่งที่กำหนดไว้ได้ 

 4.5.2 สวิตช์ไฟสปอตไลต์ (Spotlight Switch) 

  ระบบไฟที่ติดตั้งสามารถเปิด-ปิดได้ตามปกติ ให้แสงสว่างเพียงพอในพ้ืนที่ปฏิบัติงาน 

 4.5.3 ปุ่มหยุดฉุกเฉิน (Emergency Stop) 

  เมื่อกดปุ่มหยุดฉุกเฉิน ระบบทั้งหมดหยุดทำงานทันที สามารถตอบสนองได้รวดเร็ว 

 4.5.4 ปุ่มปล่อยแพลตฟอร์มลงฉุกเฉิน (Emergency Platform Down Switch) 

  แพลตฟอร์มสามารถเลื่อนลงได้อย่างปลอดภัยด้วยระบบสำรอง ในกรณีที่ไฟฟ้าขัดข้อง
หรือระบบควบคุมไม่สามารถทำงานได้ 

 4.5.5 ลิมิตเซนเซอร์ (Limit Sensor) 

  ลิมิตเซนเซอร์ ทำงานได้อย่างถูกต้อง สามารถตรวจจับตำแหน่งสูงสุดและต่ำสุดของ
แพลตฟอร์ม และสั่งตัดการทำงานเมื่อถึงตำแหน่งที่กำหนดไว้ เพ่ือป้องกันการเคลื่อนที่เกินระยะ 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

บทที่ 5 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการปฏิบัติงาน 

 จากการที ่ได้ทำสหกิจศึกษาในหัวข้อ การติดตั ้งระบบควบคุม  X-Lift ของรถจ่ายน้ำมัน
เครื่องบิน ณ บริษัท บาฟส์ อินเทค จำกัด (BAFS Intech Co., Ltd.) ในตำแหน่งออกแบบและผลิต 
ฝ่าย PZ แผนก PIC วันที่ 1 กรกฎาคม พ.ศ. 2567 ถึงวันที่ 27 ธันวาคม พ.ศ. 2567 ผู้จัดทำได้รับทั้ง
ความรู้และประสบการณ์จากการทำงานจริงเกี่ยวกับระบบควบคุมแพลตฟอร์มยก (X-Lift) ซึ่งมีหน้าที่
ในการยก-ลดระดับตามความสูงของเครื่องบินแต่ละประเภท โดยมีส่วนร่วมตั้งแต่ขั้นตอนออกแบบ
วงจรควบคุมไฟฟ้า การติดตั้งและทดสอบระบบ รวมถึงการติดตั้งอุปกรณ์ตัดการทำงานอัตโนมัติใน
กรณีท่ีระบบเกิดความผิดปกติ ซึ่งทั้งหมดนี้ช่วยให้ผู้จัดทำได้เข้าใจการประยุกต์ใช้ทฤษฎีทางวิศวกรรม
กับการทำงานจริงมากยิ่งขึ้น และได้พัฒนาทักษะทั้งในด้านเทคนิค การทำงานเป็นทีม และการแก้ไข
ปัญหาเฉพาะหน้าอย่างเป็นระบบ 

 

5.2 ปัญหาในการปฏิบัติงาน 

 5.2.1 ไม่มีพ้ืนฐานด้านการติดตั้ง X-Lift มาก่อน 

 5.2.2 ขาดทักษะในการใช้เครื่องมือและอุปกรณ์ต่าง ๆ 

 5.2.3 งานที่ได้รับมอบหมายบางอย่างไม่เคยทำมาก่อน 

 5.2.4 พ้ืนที่ติดตั้งตู้ควบคุมและเดินสายไฟแคบ ทำงานลำบากและต้องระวัง 

 

5.3 การแก้ไขปัญหาในการปฏิบัติงาน 

 5.3.1 ศึกษาหาความรู้และฝึกปฏิบัติเกี่ยวกับระบบ X-Lift เพ่ือเพ่ิมความเข้าใจในการทำงาน 

 5.3.2 ฝึกฝนการใช้เครื่องมือและอุปกรณ์ต่าง ๆ อย่างสม่ำเสมอ เพ่ือเพ่ิมความชำนาญและลด
ข้อผิดพลาดในการทำงาน
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 5.3.3 ปรึกษาพนักงานพี่เลี้ยงเมื่อพบปัญหา เพื่อเรียนรู้วิธีการแก้ไขและทำความเข้าใจงานที่
ได้รับมอบหมายอย่างละเอียด 

 5.3.4 วางแผนและจัดลำดับขั้นตอนการทำงานให้เหมาะสม พร้อมเตรียมอุปกรณ์ให้พร้อม
ล่วงหน้า เพ่ือให้สามารถทำงานในพื้นที่แคบได้อย่างปลอดภัยและมีประสิทธิภาพ 

 

5.4 ข้อเสนอแนะ 

 5.4.1 ควรมีการสอนพื้นฐานเกี่ยวกับระบบ X-Lift ให้กับผู้ที่เข้ามาทำงานใหม่ เพื่อช่วยให้
เข้าใจงานได้เร็วขึ้น 

 5.4.2 ควรฝึกใช้เครื่องมือและอุปกรณ์ต่าง ๆ เพื่อให้ทำงานได้คล่องและลดข้อผิดพลาด 

 5.4.3 ควรพูดคุยปรึกษากับพ่ีเลี้ยงหรือทีมงานบ่อย ๆ เวลาเจอปัญหา เพ่ือให้แก้ไขได้รวดเร็ว
และทำงานถูกต้อง 

 5.4.4 ควรวางแผนงานและเตรียมของให้พร้อมก่อนทำงาน โดยเฉพาะเวลาที่ต้องทำในพื้นที่
แคบ จะได้ทำงานได้ง่ายและปลอดภัย 
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3. เป็นโครงงาน/ผลงานที่นำไปใช้ประโยชน์ได้อย่างเป็นรูปธรรมในสถานประกอบการ 

โครงงานติดตั้งระบบควบคุม X-Lift ของรถจ่ายน้ำมันเครื่องบินเป็นงานที่สามารถนำไปใช้ประโยชน์ได้

จริงในสถานประกอบการ เพราะระบบที่ติดตั้งช่วยให้การยกและจ่ายน้ำมันมีความปลอดภัยมากขึ้น 

ลดความเสี่ยงจากความผิดพลาดของผู้ปฏิบัติงาน และเพิ่มความแม่นยำในการทำงาน เช่น การยกถัง

น้ำมันไฮดรอลิกและการควบคุมวาล์วให้จ่ายน้ำมันได้ถูกต้อง นอกจากนี้ การเดินท่อแรงดันและท่อ

กลับอย่างถูกต้องตามมาตรฐานยังช่วยลดการรั่วซึมและลดการสูญเสียพลังงาน ทำให้รถจ่ายน้ำมันมี

ความน่าเชื่อถือยิ่งขึ้น แนวทางและขั้นตอนที่พัฒนาในโครงงานยังสามารถนำไปประยุกต์ใช้กับงานอ่ืน

ในสถานประกอบการได้ เช่น การปรับปรุงอุปกรณ์ไฮดรอลิกหรือระบบยกประเภทต่าง  ๆ ทำให้

โครงงานนี้เกิดประโยชน์จริงทั้งต่อการทำงานและต่อการพัฒนาทักษะด้านเทคนิคของบุคลากรใน

องค์กรด้วย 

 

 

หมายเหตุ: แบบฟอร์มฉบับนีเ้ป็นส่วนหนึ่งของรายงานสหกจิศึกษา โปรดนำเขา้ในเลม่รายงานต่อจากหนา้ประวัตผิู้เขยีนดว้ย 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

รายงานการปฏิบัติงานสหกิจศึกษา 

 

การติดตั้งระบบควบคุม X-Lift ของรถจ่ายนำ้มันเครื่องบิน 

Installation of X-Lift Control System for Aircraft Refueling 
Vehicle 

 

โดย 

นางสาววรัชญา  เพ็ชรไทย     6504200001 

 

รายงานนี้เป็นส่วนหนึ่งของวิชา 152-497,152-498 

 สหกิจศึกษาวิศวกรรมไฟฟ้า 1 ภาคการศึกษาที่ 3 ปีการศึกษา 2566 

สหกิจศึกษาวิศวกรรมไฟฟ้า 2 ภาคการศึกษาที่ 1 ปีการศึกษา 2567 

หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรบัณฑิต 

คณะวิศวกรรมศาสตร ์  มหาวิทยาลัยสยาม 
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