
บทที่ 4
หลกัการของการยดึจับช้ินงาน



4.1 ตัวยดึจับช้ินงาน

ค ำวำ่ ตวัยดึจบัช้ินงำนน้ี จะถูกน ำมำใชส้ ำหรับอธิบำยถึง
ช้ินส่วนของจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์ ท่ีท ำหนำ้ท่ีในกำรยดึจบัช้ินงำนไม่
วำ่จะเป็นแผน่ยดึ, ตวัจบั และแบบหนีบยดึจบัช้ินงำนใหติ้ดแน่น
อยูก่บัจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์ใหอ้ยูใ่นต ำแหน่งท่ีตอ้งกำรอยำ่งเท่ียงตรง 



4.2 กฎเกณฑ์ขั้นพืน้ฐานของการยดึจับช้ินงาน

กำรท ำงำนปำกกำหรือตวัยดึจบัช้ินงำนในกำรท่ีจะยดึ
ช้ินงำนใหติ้ดแน่นกบัจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์ในระหวำ่งท่ีเคร่ืองจกัร
ก ำลงัท ำงำนอยูจ่ะตอ้งใหเ้ป็นไปอยำ่งมีประสิทธิภำพและมัน่คง
เพ่ือใหไ้ดผ้ลงำนออกมำอยำ่งดีและถูกตอ้ง 

ซ่ึงนกัออกแบบจะตอ้งค ำนึงถึงส่ิงต่ำงๆ ดงัต่อไปน้ี



4.2.1 ต าแหน่งของปากกาหรือตัวยดึจับช้ินงาน

ตวัยึดจับช้ินงำนจะตอ้งสัมผสักับช้ินงำนตรงจุดท่ีช้ินงำนมี
ควำมแขง็แกร่งท่ีสุดเสมอไป ทั้งน้ีเพื่อป้องกนัไม่ใหแ้รงท่ีเกิดจำกกำร
ยึดจบันั้นไปท ำให้ช้ินงำนเกิดกำรแอ่นโคง้หรือท ำให้ช้ินงำนเสียหำย
ช้ินงำนจะตอ้งถูกรองรับไวด้ว้ยถำ้จุดท่ีจะถูกยดึจบันั้นอำจถูกแรงของ
กำรยดึจบัท ำใหช้ิ้นงำนเกิดแอ่นโคง้ข้ึนได ้



4.2.2 แรงจากเคร่ืองมือตัด
 แรงแบบน้ีเป็นแรงท่ีเกิดจำกกำรตดัช้ินงำนของเคร่ือง
ตดั แรงเหล่ำน้ีจะถูกต่อดำ้นจำกช้ินงำนท่ีถูกตดัหรือเฉือน 
(Sheared) ท่ีอยูภ่ำยในจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์ ดงันั้นเพื่อท่ีจะยดึจบั
ช้ินงำนให้ถูกตอ้งนกัออกแบบจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์จึงจ ำเป็นท่ี
จะตอ้งรู้จกัเคร่ืองมือ 



4.3 ชนิดของตัวยดึจับช้ินงาน
    วิธีกำรยึดจบัช้ินงำนทั้งในจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์มีอยูห่ลำยวิธีดว้ยกนั นกั
ออกแบบเคร่ืองมือจะเลือกใชต้วัยดึจบัช้ินงำนชนิดนั้นกจ็ะตอ้งพิจำรณำ
ดูจำกรูปร่ำงและขนำดของช้ินงำน ชนิดของจ๊ิกหรือฟิกซ์เจอร์ท่ีถูก
น ำมำใชง้ำนและตอ้งดูวำ่งำนท่ีจะท ำนั้นจะท ำอยำ่งไร 

4.3.1 ตัวยดึแบบแผ่น



4.3.2 ตัวยดึจับแบบใช้สกรูทางอ้อม

4.3.3 ตัวยดึจับแบบสวิง



4.3.4 ตัวยดึจับแบบตาขอ 

4.3.5 ตัวยดึจับช้ินงานแบบลูกเบีย้ว



4.3.7 ตัวยดึจับช้ินงานแบบลิม่

4.3.8 ตัวยดึจับช้ินงานแบบใช้ทอ็กเกลิ



4.3.9 ตัวยดึจับช้ินงานแบบใช้ก าลงั



4.3.10 หัวจับและปากกา (Chucks and Vised)
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