
การตรวจวัดระดับความสั่นสะเทือนจากการทํางาน 
   

 การประเมินความสั่นสะเทือนท่ีมีผลตอสุขภาพของผูปฏิบัติงานท่ีเกิดข้ึนท่ีมือ-แขน หรือท่ัว
รางกาย ท่ีมีผลตอสุขภาพของผูปฏิบัติงาน ซ่ึงเกิดจากการใชเครื่องมือท่ีมีความสั่นสะเทือนชนิดตางๆ เชน 
หินเจียร ประแจลม สวาน และเลื่อย เปนตน ความสั่นสะเทือนนี้อาจเกิดท่ีมือขางเดียวหรือสองขางแลว
สงผานไปยังแขนและไหล ความสั่นสะเทือนอาจเกิดเปนชวงๆ หรืออาจเกิดตอเนื่องท่ีอาจทําใหเกิดผลตอ
ระบบประสาท กลามเนื้อ กระดูก ขอตอและหลอดเลือด  การประเมินความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนท่ีมือ โดย
ใชเครื่องมือวัดความสั่นสะเทือนท่ีประกอบดวยตัวเครื่องวัด (Vibration Meter) และหัววัด (Transducer) 
ท่ีระบุไวตามวิธีมาตรฐานของ ISO 8662 การวัดความสั่นสะเทือนท้ังรางกาย เปนการวัดเพ่ือประเมิน
ความสั่นสะเทือนท่ีอาจมีผลตอสุขภาพ ตอความรูสึกสบาย ตอการรับรู และการคลื่นไส เวียนศีรษะ ระดับ
ความสั่นสะเทือนท่ีสงผลกระทบท่ีเกิดจากความถ่ีอยูสองชวง คือ ชวงความถ่ีท่ีมีผลตอสุขภาพ คือ 0.5-
1.15 เมตรตอวินาที2 และชวงความท่ีทําใหรูสึกทําความไมสบาย 9.1-21.0 เมตรตอวินาที1.75  โดยการวัด
ความสั่นสะเทือนของแกน x y และ z แตละแนวแกนแลวปรับคาเปนคาความสั่นสะเทือนท่ีปรับดวยคา
ถวงน้ําหนักตามความถ่ีท่ีมีผลตอผูปฏิบัติแตละประเภทของงาน ดวยคาถวงน้ําหนักของการประเมินผลท่ีมี
ตอสุขภาพ ตอความรูสึกสบาย ตอการรับรู และการคลื่นไสเวียนศีรษะ มีคาแตกตางกัน 
 

คําและบทนิยาม 
 
 ความสั่นสะเทือน (Vibration) คือ การแกวงหรือการสั่นของวัตถุรอบๆ จุดสมดุล ซ่ึงทางสุข
ศาสตรอุตสาหกรรมจะกลาวถึงวัตถุท่ีเคลื่อนไหวในลักษณะของของแข็ง เชน เครื่องมือ เครื่องจักร และ
อุปกรณตางๆ เปนตน เครื่องจักรหรือมอเตอรในอุตสาหกรรมทุกชนิดจะมีความสั่นท่ีบงบอกถึงสภาพของ
เครื่องจักร ถาคาความสั่นท่ีวัดไดมีคาสูง อาจมีสาเหตุมาจากเครื่องจักรเกิดความไมสมดุล หรือมีชิ้นสวนใด
เคลื่อนหรือหลุดไปจากตําแหนงปกติ ซ่ึงจําเปนตองทําการบํารุงรักษาหากปลอยใหเกิดการสั่นสะเทือน
อยางตอเนื่องหรือรุนแรง อาจทําใหเครื่องจักรเกิดความเสียหายได โดยปกติเรามักจะแบงประเภทของ
ความสั่นสะเทือนในลักษณะของการกอใหเกิดผลกระทบตอผูปฏิบัติงาน 
  ความสั่นสะเทือนท้ังรางกาย (Whole Body Vibration; WBV) คือ ความสั่นสะเทือนท่ีสงผานมา
จากพ้ืนของสถานท่ีทํางานหรือโครงสรางของวัตถุมายังทุกสวนของรางกาย มีผลทําใหเกิดความผิดปกติตอ
ระบบการทํางานของรางกายหลายระบบ 
  ความสั่นสะเทือนมือ-แขน (Hand-Arm Vibration; HAV) คือ ความสั่นสะเทือนท่ีสงผานมา
เฉพาะท่ี โดยมักจะเกิดข้ึนท่ีนิ้วมือและมือท่ีตองจับเครื่องมือหรืออุปกรณท่ีมีการสั่นสะเทือน เชน 
เครื่องมือลม เลื่อยไฟฟา เครื่องเจาะ เครื่องเจียร เครื่องขัดผิว เปนตน ทําใหเกิดอาการผิดปกติของระบบ
หลอดเลือด ระบบประสาท ระบบกระดูกและกลามเนื้อ 



230 

 

  องคการระหวางประเทศวาดวยมาตรฐาน (International Organization for Standardization; 
ISO) ไดกําหนดเปนขอเสนอแนะเก่ียวกับการทํางานกับความสั่นสะเทือน โดยพิจารณาจากองคประกอบท่ี
สําคัญ  4 อยาง คือ ความแรงของความสั่นสะเทือน ความถ่ีของความสั่นสะเทือน ทิศทางของการ
สั่นสะเทือน และระยะเวลาท่ีไดรับสัมผัส 
 ความถ่ีของการสั่นสะเทือน หมายถึง จํานวนรอบของการสั่นสะเทือนตอหนวยเวลา ซ่ึงหนวยท่ี
นิยมใชจะเปน Cycle per Minutes (CPM)  
 ขนาดของการสั่นสะเทือน โดยท่ัวไปแลวหากขนาดของการสั่นสะเทือนมีขนาดใหญยอมหมายถึง
เครื่องจักรเริ่มมีปญหา โดยพารามิเตอรหลักท่ีนิยมใช ไดแก   
  การกระจัดหรือระยะเคลื่อนท่ี (Displacement) คือ ระยะการเคลื่อนท่ีของมวลจากจุดสมดุล ใช
เม่ือมีความถ่ีต่ํา 
  ความเร็ว (Velocity) คือ ความเร็วของการเคลื่อนท่ีกลับไปกลับมาของมวล มักใชในการสํารวจ
เบื้องตนหรือประเมินเบื้องตน 
  ความเรง (Acceleration) คือ อัตราการเปลี่ยนแปลงความเร็วของมวลในขณะท่ีเคลื่อนท่ีกลับไป
กลับมา ใชเม่ือความสั่นสะเทือนมีความถ่ีสูง 
  มุมเฟส จะเปนคาความแตกตางของตําแหนงชิ้นสวนท่ีมีการสั่นสะเทือนชิ้นหนึ่งเม่ือเทียบกับ
จุดอางอิงหรือชิ้นสวนท่ีมีการสั่นสะเทือนอีกชิ้นหนึ่ง มุมเฟสมีหนวยเปนองศา ใชเปนขอมูลเพ่ิมเติมท่ีใช
ประกอบการวิเคราะหสัญญาณการสั่นสะเทือนบนโดเมนความถ่ี ทําใหสามารถบงบอกลักษณะความ
เสียหายไดชัดเจนข้ึน 
 

คามาตรฐานความสั่นสะเทือน 
  
  คามาตรฐานความสั่นสะเทือนสําหรับ เปนตัวชีวัดเพ่ือประเมินแรงสั่นสะเทือนท่ีสงผลกระทบตอ
สุขภาพและกอใหเกิดอันตรายตอคนงาน ท้ังรูปแบบของแรงสั่นสะเทือนท่ัวท้ังรางกาย (Whole body 
vibration) และแรงสั่นสะเทือนเฉพาะมือ-แขน (Hand-Arm Vibration) จะทําใหสามารถประเมินระดับ
ความเสี่ยงท่ีจะกอใหเกิดโรคและปรับเปลี่ยนระยะเวลาในการทํางานใหเหมาะสม ปองกันการเกิดโรคจาก
การทํางานและอาการไมสบายตัว รายละเอียดดังนี้ 
 

1. มาตรฐานความส่ันสะเทือนมือ-แขน 
  คามาตรฐานความสั่นสะเทือนท่ีมือ-แขน มีการกําหนดไวในหลายองคกร เชน สมาคมนักสุข
ศาสตรของสหรัฐอเมริกา (The American Conference of Governmental Industrial Hygienists; 
ACGIH) สถาบันมาตรฐานแหงชาติของสหรัฐอเมริกา (American National Standards Institute; ANSI)  
และรัฐสภายุโรปกับสภาของสหภาพยุโรป (Directive 2002/44/EC of the European Parliament 
and the Council of the European Union) องคกรท้ังสามแหงนี้ มีมาตรฐานท่ีแตกตางกัน ท่ีจะกลาว
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ตอไปวามีความแตกตางกันอยางไร ดังนั้น ในการเลือกใชมาตรฐานจะตองมีการอางอิงวาใชขององคกรใด 
สําหรับองคกรมาตรฐานนานาชาติ (International Organization for Standardization; ISO)  ไมได
ระบุมาตรฐานความสั่นสะเทือนท่ีมือไวใน  ISO5349-1 เพียงแตแสดงขอมูลการเกิดอาการท่ีมือ-แขนนอย
มาก เม่ือไดรับความสั่นสะเทือนเทากับ เมตรตอวินาที2 (ประมุข โอศิริ, 2554) 
  คามาตรฐานของความสั่นสะเทือนท่ีมือ-แขน สมาคมนักสุขศาสตรของสหรัฐอเมริกา ไดกําหนด
มาตรฐานไว โดยมีความสัมพันธของคาความสั่นสะเทือนกับระยะเวลาทํางาน ในการเปรียบเทียบใหนํา
คาสูงสุดท่ีวัดไดของแกนใดแกนหนึ่งในสามแกน ไมวาจะเปนแกน  x, y หรือ z  มาเปรียบเทียบกับคาใน
ตาราง (ตารางท่ี 9.1) 
 

ตารางท่ี 9.1 คามาตรฐานความสั่นสะเทือนท่ีมือ-แขน ท่ีกําหนดโดย ACGIH 
 

ระยะเวลาท่ีสัมผัสกับความสั่นสะเทือน ความสั่นสะเทือน (เมตรตอวินาที2) 
4 ชม. และนอยกวา 8 ชม. 4 
2 ชม. และนอยกวา 4 ชม. 6 
1 ชม. และนอยกวา 2 ชม. 8 

นอยกวา 1 ชม. 12 
 

 
  สําหรับคามาตรฐานของอีกสององคกรนั้นมีความเหมือนกัน คือ เม่ือวัดความสั่นสะเทือนท่ีมือ
ไดรับท้ังสามแกนคือแกน x, y และ z ใหรวมคาความสั่นสะเทือนของท้ังสามแกนเขาดวยกัน โดยใชสมการ
ท่ี (9.2) แลวนําคาท่ีไดนี้ไปเปรียบเทียบกับมาตรฐานท่ีกําหนดใหผูปฏิบัติงานไดรับความสั่นสะเทือนเปน
เวลา 8 ชั่วโมงไวสองระดับ คือ ระดับท่ีตองดําเนินการ (Daily exposure action value) มีคาเทากับ 2.5 
เมตรตอวินาที2  กับ ระดับขีดจํากัด (Daily exposure limit value) มีคาเทากับ 5 เมตรตอวินาที2  คา
มาตรฐานท้ังสองระดับนี้ Directive 2002/44/EC ไมไดใหคํานิยามไวในมาตรฐาน แตสถาบันมาตรฐาน
แหงชาติของสหรัฐอเมิกา (ANSI) S2.70-2006  ไดใหคํานิยามไวดังนี้   
 2. มาตรฐานความส่ันสะเทือนท้ังรางกาย 
  Directive 2002/44/EC of the European Parliament and the Council กําหนดคาท่ีตอง
ดําเนินการปองกันเบื้องตน (Action Level) และคาขีดจํากัดสูงสุด (Limit Level) และคาสัมผัสการ
สั่นสะเทือนสะสม (Vibration Dose) ดังตารางท่ี 9.2 
 ISO 2631:1997  Mechanical Vibration and Shock-Evaluation of Huma Exposure to 
Whole Body Vibration กําหนดมาตรฐานระดับความสบาย ดังนี้ (ตารางท่ี 9.3) 
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ตารางท่ี 9.2 การปองกันเบื้องตนและคาขีดจํากัดสูงสุด (Directive 2002/44/EC) 
 

8-Hour Daily Exposure Limit Action Level Limit Level 
Whole Body. A(8) 0.5 m/s2  1.15 m/s2 
Whole Body (Vibration Dose), VDVexp 9.1 m/s1.75  21.0 m/s1.75  

ท่ีมา: ปริยาภรณ โทนหงสสา และคณะ, (2555 น.68) 
 
ตารางท่ี 9.3 ระดับความสั่นสะเทือนและผลกระทบ (ISO 2631:1997)  
 

คาความสั่นสะเทือนจาก 3 แกน av(m/s2) ระดับความสั่นสะเทือนกระทบ 
<0.315 m/s2 ปกติ 

0.315-0.63 m/s2 มีความไมสบายเล็กนอย 
0.5-1 m/s2 มีความไมสบายปานกลาง 

0.8-1.6 m/s2 มีความไมสบาย 
1.25-2.5 m/s2 มีความไมสบายมาก 

>2 m/s2 มีความไมสบายอยางรุนแรง 
ท่ีมา: ปริยาภรณ โทนหงสสา และคณะ, (2555 น.68) 
 

ผลกระทบของระดับความสั่นสะเทือนตอสุขภาพ 
 
  ความสั่นสะเทือนอาจเกิดเปนชวงๆ หรืออาจเกิดตอเนื่องท่ีอาจทําใหเกิดผลตอระบบประสาท 
กลามเนื้อ กระดูก ขอตอและหลอดเลือด กลไกท่ีทําใหเกิดความผิดปกติของรางกายจากความสั่นสะเทือน
ในแตละชวงความถ่ี ความสั่นสะเทือนท่ีเกิดในแตละแนวแกนจะตองมีการถวงน้ําหนักในแตละความถ่ีของ
ความสั่นสะเทือนในแตละแนวแกนซ่ึงจะมีคาตางกันออกไป เพราะแตละความถ่ีมีผลตอสุขภาพท่ีแตกตาง
กันในดานตางๆ เชน มีผลตอสุขภาพ ความรูสึกสบาย การรับรู การคลื่นไสเวียนศีรษะ จากการศึกษาดาน
ระบาดวิทยาของ NIOSH พบวาการสัมผัสความสั่นสะเทือนเปนเวลานานมีความสัมพันธตอความผิดปกติ
ของรางกาย ซ่ึงแบงตามลักษณะการสัมผัสออกเปน 2 ประเภท คือ 
 
 1. อันตรายจากความส่ันสะเทือนท้ังรางกาย (Whole Body Vibration) 
  การไดรับความสั่นสะเทือนท่ีเกิดในแนวแกน X, Y, Z สงผลกระทบท้ังรางกาย แตกตางกันตาม
ความเรงและระยะเวลาการสัมผัสซ่ึงอาการท่ีเกิดข้ึน ไดแก 
 1.1 อาการเมาคลื่น (Morning sickness) เปนความผิดปกติของระบบการควบคุมการทรงตัว
ของรางกายทําใหผูปวยมีอาการมึนงง คลื่นไส อาเจียน 
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 1.2 ความผิดปกติชั่วคราวของสายตา เกิดจากการรบกวนการทํางานของกลามเนื้อตา ทําใหมี
อาการตาพรา มองภาพไมชัด 
 1.3 ความผิดปกติของระบบหมุนเวียนโลหิต เกิดจากการท่ีความดันโลหิตและชีพจรสูงข้ึน 
และเลือดไปเลี้ยงสมองลดลงทําใหเกิดอาการมึนศีรษะ 
 1.4 อันตรายตอระบบการหายใจ ทําให อัตราการหายใจเร็ว ข้ึน เกิดอาการ Hyper 
ventilation เกิดการค่ังของ Oxygen ในกระแสเลือดและปริมาณ Carbon dioxide ต่ําลง เปนผลใหเกิด
อาการตาพราม่ัว ชาปลายมือ ปลายเทา 
 1.5 อันตรายตอระบบการกําหนดรู (Orientation system) การกําหนดรู ตําแหนงของ
รางกายและวัตถุท่ีสัมผัสอาศัยการประสานงานของสมองและระบบประสาทควบคุมการสัมผัสทางกาย หู
และตา เม่ือรางกายรับความสั่นสะเทือนท่ีความถ่ีประมาณ 2 Hz ในชวงระยะเวลาหนึ่งจะทําใหการ
ประสานงานของระบบดังกลาวเสียไป ผูปวยเสียความสามารถในการระบุตําแหนงของวัตถุและรางกาย
ตามความเปนจริงชั่วคราว 
 1.6 อันตรายตอระบบกลามเนื้อและกระดูก ความสั่นสะเทือนในชวงความถ่ีสูงตั้งแต 10 ถึง
มากกวา 200 Hz มีผลทําใหกลามเนื้อมีความเครียดและเกร็งตัวมากข้ึน อาจทําใหเกิดความพิการของ
กระดูกสันหลังในกรณีท่ีรับความสั่นสะเทือนเปนเวลานาน 
 1.7 อันตรายตออวัยวะภายใน ถาความถ่ีของการสั่นสะเทือนตรงกับ Natural frequency 
ของอวัยวะภายใน จะเกิดปรากฏการสสั่นพอง (Resonance) ซ่ึงจะทําใหอวัยวะภายในบวมช้ําและฉีก
ขาดได 
  1.8 Vibration sickness เปนอาการรวมของกลุมคนท่ีสัมผัสความสั่นสะเทือนเปนเวลานานๆ 
ทําใหผูปวยมีความผิดปกติของระบบทางเดินอาหาร เชน แผลในกระเพาะอาหารและการขับถายผิดปกติ 
ความคมชัดของการมองเห็นเสื่อม มีความผิดปกติของการทํางานของ Labyrinth รวมกับอาการปวด
กลามเนื้อ มีการเดินเซ 
 2. อันตรายจากความส่ันสะเทือนมือ-แขน (Hand-Arm Vibration) 
  อันตรายจากความสั่นสะเทือนมือ-แขน หรือเกิดข้ึนในสวนท่ีไดรับผลกระทบโดยตรงจากการ
ทํางานและสัมผัสผานเครื่องมือท่ีใชในการทํางาน ไดแก เครื่องสกัด เครื่องเจาะ เครื่องเจียร เปนตน ซ่ึง
อาการท่ีมักพบบอยในกลุมคนงาน ไดแก 
 2.1 โรคนิ้วซีดจากความสั่นสะเทือน (Vibration White Finger หรือ Dead Man’s Hand) 
ในปจจุบันนิยมเรียกวา Hand Arm Vibration Syndrome (HAVS) เกิดจากการจับเครื่องมือท่ีมีความ
สั่นสะเทือนแนนเกินไป การงอนิ้วอยางตอเนื่อง และการทํางานในท่ีท่ีอากาศเย็น ทําใหเกิดความผิดปกติ
ของระบบไหลเวียนโลหิตมีผลทําใหนิ้วซีด เกิดความผิดปกติของประสาบรับความรูสึกและประสาท
ควบคุมกลามเนื้อ มีอาการชา ไมสามารถแยกจุดสัมผัสได เกิดความผิดปกติของระบบกลามเนื้อและโครง
กระดูก ขอตออักเสบ เกิดถุงน้ําบริเวณขอตอ 
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 2.2 Carpal Tunnel Syndrome เปนโรคท่ีเกิดจากการถูกกดท่ีเสนประสาทบริเวณขอมือ 
ทําใหมีอาการปวดชาท่ีปลายมือ โดยท่ัวไปสาเหตุมักเกิดจากการงอและกระตุกขอมือซํ้าๆ กันเปน
เวลานาน แตจากการทดลองในสัตวทดลองพบวาความสั่นสะเทือนทําใหเกิดอาการบวมของเสนประสาท
ซ่ึงอาจเปนสาเหตุของการกดทับเสนประสาทท่ีรองขอมือ 
 2.3 โรคประสาทหูเสื่อม การรับสัมผัสความสั่นสะเทือนทําใหเกิดการหดตัวของกลามเนื้อของ
เสนเลือดท่ีไปเลี้ยงหูชั้นใน 
 

เคร่ืองมือและอุปกรณที่ใชประเมินความสั่นสะเทือน 
 
 ใชเครื่องมือวัดความสั่นสะเทือนท่ีเปนไปตามมาตรฐาน  ISO 8041: 2005 ท่ีมีสวนประกอบของ
เครื่องวัดคือหัววัด ท่ีมีหนาท่ีในการเปลี่ยนพลังงานในภาพของความสั่นสะเทือนเปนพลังงานไฟฟา 
กระบวนการสงสัญญานและจอภาพ ท่ีมีคาพารามิเตอรตางๆ ของความสั่นสะเทือนท่ีเกิดกับคน สําหรับ
เครื่องมือท่ีมีจําหนายโดยท่ัวไปจะมีลักษณะท่ีแตกตางกันไป ตัวเครื่องท่ีมีจอแสดงผลการตรวจวัด โดยมี
ชองเสียบสําหรับหัวตอสายวัด สําหรับเครื่องวัดความสั่นสะเทือนมือและแขนหัววัดออกแบบมาใหติดตั้ง
ติดกับอุปกรณจับยึดท่ีเหมาะสมกับเครื่องมือตางๆ เชน สวาน เครื่องเลื่อย เครื่องเจียร เปนตน (ภาพท่ี 
9.1-9.2) สวนหัววัดความสั่นสะเทือนท้ังลําตัวออกแบบมาลักษณะแผนแบนใหสามารถนั่งทับ พิง หรือ
เหยียบได (ภาพท่ี 9.3) 
 

       
 

ภาพท่ี 9.1  สวนประกอบของเครื่องมือวัดความสั่นสะเทือน 
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 
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ภาพท่ี 9.2 การติดตั้งสายสัญญาณกับหัววัดสําหรับมือ -แขน   
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 

 

 
 

ภาพท่ี 9.3 แผนสําหรับวัดความสั่นสะเทือนท้ังลําตัวในทานั่ง 
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 
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 1. คุณลักษณะท่ีสําคัญของเครื่องวัดความส่ันสะเทือน  
  ดวยเทคโนโลยีท่ีทันสมัยปจจุบันเครื่องวัดความสั่นสะเทือนถูกผลิตใหเพ่ิมความสามารถในการ
ตรวจวัด วิเคราะห ไดแก สามารถเก็บขอมูลไดแบบ Manual และ Programmed สามารถถายโอนขอมูล
จากหนวยความจําในตัวเครื่องไปบันทึกไวในอุปกรณวิเคราะหและประมวลผล สามารถวิเคราะหผลได
ตามพารามิเตอรหลายหลายตามความตองการ ท้ังนี้คุณลักษณะท่ีสําคัญของเครื่องวัดความสั่นสะเทือน
โดยท่ัวไปมีรายละเอียดดังนี้  
   1.1 ระบบจะสามารถตรวจวัดความสั่นสะเทือนและบันทึกขอมูลไดอยางตอเนื่องและเปน
เวลานานได สามารถวัดไดท้ังความเร็ว ความถ่ี ความเรงของแนวแกน x, y, z 
 1.2 รองรับ Frequency weighting แบบ คือ Wd ,Wh และ Wk 
 1.3 มีชวงการตรวจวัดความสั่นสะเทือนแบบท้ังรางกายอยูในชวง 1–80 Hz และแบบท่ีแขน
และมืออยูในชวง 8–1,000 Hz 
 1.4 สามารถแสดงค าผลการตรวจวัดความสั่นสะเ ทือนเปนค าความเร ง  (a) ชนิด 
Instantaneous (w), Root mean square (rms) และ Peak แบบ Real time ได 3 แกน (x,y,z) หรือ
มากกวา ในหนวยของ m/s2 หรือ mm/s2 
 1.5 มีหัววัดความสั่นสะเทือนแบบท้ังรางกายท่ีเปนไปตามมาตรฐาน ISO 2631-1:1997 
(Mechanical vibration and shock. Evaluation of human exposure to whole body vibrations 
Part 1: General requirements) โดยมี Voltage sensibility 100 mV/g หรือ ดีกวา และทํางานไดดี
เ ม่ือวัดความสั่นสะเทือนในชวงความถ่ี 1–80 Hz พรอมสายสัญญาณเชื่อมตอกับเครื่องวัดความ
สั่นสะเทือน 
 1.6 มีหัววัดความสั่นสะเทือนแบบท่ีมือและแขนท่ีเปนไปตามมาตรฐาน ISO 5349-1:2001 
(Mechanical vibration Measuring and evaluation of the development of vibrations on the 
hand-arm-system of human Part 1: General requirements) โดยมี Voltage sensibility 10 mV/g 
หรือดีกวา และทํางานไดดีเม่ือวัดความสั่นสะเทือน ในชวงความถ่ี 1-1000 Hz พรอมสายสัญญาณเชื่อมตอ
กับเครื่องวัดความสั่นสะเทือน 
 1.7 มีชุดอุปกรณยึดจับหัววัดเขากับแขนและมือตามลักษณะการทํางานตางๆ เชน ชนิดท่ีใช
ยึดติดกับนิ้วมือ ชนิดท่ีใชยึดติดกับแขน 
 1.8 สามารถวิเคราะห Vibration daily expose (A(8)) ตาม Directive 2002/44/EC 
สามารถวิเคราะหคา Maximum transient vibration (MTVV), Vibration dose value (VDV), 
Vibration total value (ahv) และคา Equivalent vibration value (ahv,eq) สามารถวิเคราะหขอมูล 
a, aw และ arms ในรูปแบบกราฟเทียบกับเวลา 
  1.9 สามารถทํางานไดดีท่ีอุณหภูมิ และท่ีความชื้นสัมพัทธในอากาศท่ีมีการเปลี่ยนแปลง  
 1.10 สามารถถายโอนขอมูลจากหนวยความจําในตัวเครื่องไปบันทึกไวในอุปกรณวิเคราะห 
และประมวลผลได เครื่องใชงานนานๆ ได ขนาดกะทัดรัด และพกพาไดสะดวก     
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  2. สวนประกอบเครื่องวัดความส่ันสะเทือน (Vibration Meter)  
  เครื่องวัดความสั่นสะเทือนมีสวนประกอบท่ีสําคัญ 4 สวน คือ ตัวรับสัญญาณ เครื่องขยาย
สัญญาณ เครื่องวิเคราะหความสั่นสะเทือน และเครื่องบันทึกความสั่นสะเทือน มีรายละเอียดดังนี้ 
  2.1 ตัวรับสัญญาณ ซ่ึงสามารถวัดไดท้ังการเคลื่อนท่ี ความเร็ว และความเรง แตท่ีนิยมใชคือ
ความเรง ภายในตัวรับสัญญาณจะบรรจุ Piezoelectric Element ซ่ึงมีลักษณะเปนผลึกแรอัดแนนอยู จะ
เกิดประจุไฟฟาเม่ือมีความสั่นสะเทือนเกิดข้ึน  
 2.2 เครื่องขยายสัญญาณ (Amplifier) มีหนาท่ีขยายสัญญาณไฟฟาท่ีไดรับจากตัวรับสัญญาณ 
 2.3 เครื่องวิเคราะหความสั่นสะเทือน (Analyzer) จะทําการตรวจวิเคราะหสัญญาณไฟฟาท่ี
ไดรับการขยายสัญญาณแลวออกมาเปนคาตางๆ 
 2.4 เครื่องบันทึกความสั่นสะเทือน (Vibration Recorder) จะทําการบันทึกและแปลผลการ
ตรวจวัด ซ่ึงอาจจะแสดงเปนตัวเลขหรือเปนเข็มชี้บนหนาปด 
 

การสอบเทียบเคร่ืองมือประเมินระดับความสั่นสะเทือน 
 
  การสอบเทียบเครื่องมือวัด (Calibration) เปนกระบวนการหนึ่งในการใชเครื่องวัดความ
สั่นสะเทือนท่ีใชสรางความม่ันใจวาเครื่องมือวัดท่ีใชงานอยูนั้น ยังคงมีคุณภาพและมาตรฐานถูกตอง 
เหมาะสมแกการนําไปใชงานในกระบวนการวัด เพ่ือนําไปสูผลลัพธสุดทายก็คือการวิเคราะหผลออกมาได
อยางมีประสิทธิภาพตามมาตรฐานท่ีกําหนด โดยการสอบเทียบเครื่องมือวัดกับคามาตรฐานของ
หองปฏิบัติการสอบเทียบท่ีสามารถสอบกลับไดสูมาตรฐานแหงชาติ หรือมาตรฐานระหวางชาติได โดยใน
การสอบเทียบเครื่องมือวัด จะตองรายงานคาความไมแนนอนของการวัด (Uncertainty) ดวยทุกครั้ง ใน
ปจจุบันทุกมาตรฐานสากลจะมีขอกําหนดท่ีกลาวถึงการสอบเทียบเครื่องมือวัดท้ังสิ้น เชน ISO 9000, ISO 
14000, ISO/TS 16949, มอก.18000 เปนตน 
 
   1. การสงสอบเทียบหองปฏิบัติการ 
   ขอควรพิจารณาเม่ือสอบเทียบเครื่องมือประเมินระดับความสั่นสะเทือน กรณีสงเครื่องมือไปสอบ
เทียบของหองปฏิบัติการสอบเทียบมีมาตรฐานดังนี้ 
 1.1 หองปฏิบัติการไดรับการรับรองมาตรฐานสากล ISO/IEC 17025:2005 
  1.2 เครื่องมือสอบเทียบมาตรฐานจากยุโรปและอเมริกา สามารถสอบกลับถึงมาตรฐาน
นานาชาติ (Traceability) เชน NIST, NIMT, PTB, BIPM, OFMET, NMI เปนตน 
  1.3 บุคลากรท่ีทําการสอบเทียบมีทักษะประสบการณและประวัติการฝกอบรมอยางสมบูรณ 
เปนไปตามขอกําหนดตามมาตรฐาน ISO/IEC 17025:2005 
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 2. การสอบเทียบกอนการตรวจวัด 
  ในการสอบเทียบเครื่องมือและอุปกรณเก่ียวกับความสั่นสะเทือนจะทําการปรับความถูกตองตาม
มาตรฐานปฐมภูมิดวย Laser Interferometer ท่ีจะทําการสอบเทียบหัววัดความเรง (Accelerometer) 
ในชวงความถ่ี 50–50,000 Hz 
 

การติดหัววัดความสั่นสะเทือน 
 
 การติดหัววัดความสั่นสะเทือนจะตองเปนตําแหนงท่ีมือจับดาม หรือเปนตําแหนงท่ีใกลท่ีสุดท่ีมือ
จับ หรือเปนตําแหนงท่ีความสั่นสะเทือนเขาสูรางกาย โดยปกติจะตองติดหัววัดไวท่ีก่ึงกลางของดามจับ 
โดยตองพิจารณาความสะดวกในการทํางานของผูปฏิบัติงานดวย หัววัดบางรุนมีขนาดเล็กสามารถติดไว
ระหวางอุงมือกับดามจับได ในการวัดความสั่นสะเทือนท่ีดามจับ บางกรณีไดคาไมใกลเคียงกัน เชน การวัด
ท่ีดามดานในใกลกับเครื่องมือและดามดานนอกท่ีหางจากเครื่องมือ อาจใหความสั่นสะเทือนไมเทากัน 
ดังนั้นจะตองใชหัววัดสองหัวและวัดท้ังสองตําแหนงแลวมาหาคาเฉลี่ย การติดหัววัดกับพ้ืนผิวท่ีมีความ
สั่นสะเทือนจะมีผลตอการวัด ถาหัววัดมีมวลมากก็จะสงผลกระทบทําใหคาท่ีวัดไดมาก ดังนั้นหัววัดควรมี
มวลนอยๆ โดยปกติแลวหัววัดควรมีมวลนอยกวารอยละของเครื่องมือท่ีตองการวัด หรือรอยละของดาม
มือจับของเครื่องมือ การวัดใหไดคาท่ีเปนความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนแลวเขาสูรางกายของผูปฏิบัติงาน ท่ี
จะตองใชวิธีการติดหัววัดใหเหมาะสมกับบริเวณท่ีมือจับแตกตางกันไป ดังตอไปนี้ 
 
  1. การติดโดยใชสลักเกลียว 
 ในกรณีท่ีตําแหนงท่ีตองการวัดมีรูเกลียวสําหรับสลักเกลียวก็สามารถใชสลักเกลียวหมุนเขาไปในรู
เกลียวท่ีอีกดานหนึ่งของสลักเกลียวใหหมุนเขาไปในรูเกลียวของหัววัดดัง (ภาพท่ี 9.4)  

 
ภาพท่ี 9.4 การติดโดยใชสลักเกลียว 
ท่ีมา: ประมุข โอศิริ, (2553 น.14) 
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 2. การติดโดยใชกาวหรือซีเมนต 
 การใชกาวหรือซีเมนตติดกับหัววัดท่ีตองใชสลักเกลียวท่ีมีแผนเรียบท่ีสัมผัสกับผิวท่ีสั่นสะเทือน 
แลวใชกาวทาระหวางแผนท่ีติดกับสลักเกลียวกับดามจับ เพ่ือหลีกเลี่ยงท่ีจะใวกาวติดกับหัววัดโดยตรง ไม
ควรใชกาวท่ีออนตัวหรือข้ีผึ้ง เพราะจะติดกันไมแนนทําใหการตอบสนองตอความถ่ีท่ีตองการวัดไมดี  
 3. การติดดวยสายรัด 
 หัววัดติดกับชุดสายรัดท่ีจะรัดกับดามจับหรือเครื่องมือท่ีสั่นสะเทือน สายรัดอาจเปนโลหะ หรือไน
ลอนก็ได ดังแสดงใน (ภาพท่ี 9.5)   

 
 

ภาพท่ี 9.5 การติดดวยสายรัด 
ท่ีมา: ประมุข โอศิริ, (2553 น.15) 

 
  4. การติดดวยชุดดามจับ 
 ในกรณีท่ีไมสามารถใชการติดชุดวัดกับดามมือจับดวยวิธีท่ีไดกลาวมาแลวเพราะดามจับของ
อุปกรณหลายๆ ชนิดมีความโคงเพ่ือใหเหมาะกับมือ หรือดามจับของเครื่องมือท่ีบุไวดวยวัสดุท่ีนิ่ม ดังนั้น
จึงมีขอแนะนําใหผูปฏิบัติกําดามจับอยางหลวมๆ เม่ือใชเทปกาวติดชุดหัววัด ในกรณีท่ีดามมือจับเปนทรง
โคงทําใหติดตั้งหัววัดยาก จึงตองสรางชุดติดตั้งท่ีมีลักษณะโคงตามใหเขากับอุงมือ (ภาพท่ี 9.6)

 
 

ภาพท่ี 69.  การติดดวยชุดดามจับ 
ท่ีมา: ประมุข โอศิริ, (2553 น.16) 
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การประเมินความสั่นสะเทือนที่มือ-แขน 
 
  การประเมินความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนท่ีมือ-แขน โดยใชเครื่องมือวัดความสั่นสะเทือน ท่ี
ประกอบดวยตัวเครื่องวัดและหัววัดคือ Transducer ท่ีมีการเปลี่ยนพลังงานภาพแบบหนึ่งไปเปนอีกภาพ
แบบหนึ่ง เชน เปลี่ยนพลังงานท่ีเปนความสั่นสะเทือนหรือความดันเปนพลังงานไฟฟา ในการวัดใหติดตั้ง
หัววัดความสั่นสะเทือนท่ีดามมือจับ ท่ีระบุไวตามวิธีมาตรฐานของ ISO 8662 และนําคาท่ีวัดไดไป
เปรียบเทียบกับคามาตรฐานความสั่นสะเทือน ซ่ึงเปนคามาตรฐานท่ีไดจากการอางอิงผลของการศึกษาท่ี
พบคาระดับของความสั่นสะเทือนท่ีทําใหเกิดนิ้วซีดขาวประมาณรอยละ 10 ของผูปฏิบัติงานกับความ
สั่นสะเทือน อยางไรก็ตาม ยังไมสามารถอธิบายไดอยางชัดเจนถึงกลไกท่ีทําใหเกิดความผิดปกติของ
รางกายจากความสั่นสะเทือนในแตละชวงความถ่ี ในการประเมินความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนท่ีมือนั้นจะ
ประเมินจากปจจัยตางๆ คือระดับความสั่นสะเทือน ชวงของความถ่ีท่ีเกิดข้ึนจากเครื่องมือ และระยะเวลา
ท่ีผูปฏิบัติไดรับความสั่นสะเทือน ในท่ีนี้จะทําการประเมินความสั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติงานไดรับใน
ระยะเวลาปฏิบัติงานนาน 8 ชั่วโมง ตามท่ีระบุไวในมาตรฐาน ISO 5349 มีข้ันตอนการประเมินดังนี้ 
 
 1. วิธีการวัดความส่ันสะเทือนท่ีมือ-แขน 
  ในการวัดความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนท่ีมือ-แขนตองพิจารณาตําแหนงท่ีจะทําการวัดความสั่น 
สะเทือนท่ีมือ และพิจารณาทิศทางของความสั่นสะเทือนวาเกิดท่ีแนวแกน x, y หรือ z  ท่ีท้ังสามแกนนี้ตั้ง
ฉากซ่ึงกันและกัน  (ภาพท่ี 9.7) แสดงดามท่ีมือจับมีลักษณะเปนทรงกระบอก และเปนทรงกลม ท่ีตองทํา
การวัดตรงตําแหนงท่ีมือจับท่ีตรงก่ึงกลาง จากหลักการท่ีไดแสดงใน (ภาพท่ี 9.7) สามารถนํามาใชในการ
ประเมินความสั่นสะเทือนท่ีเกิดจากเครื่องมือท่ีมีภาพรางของดามแตกตางกัน แสดงใน (ภาพท่ี 9.8-9.10) 
ท่ีแสดงตําแหนงท่ีติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนท่ีดามจับของเครื่องมือแตละชนิด เชน เครื่องจิ๊กซอว 
เครื่องตัดชนิดปรับองศา และเครื่องเจียร 
 

 
ภาพท่ี 9.7 แสดงดามท่ีมือจับมีลักษณะเปนทรงกระบอกและเปนทรงกลม 

ท่ีมา: ประมุข โอศิริ, (2553 น.7) 
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ภาพท่ี 9.8 การติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนท่ีดามจับของเครื่องเลื่อยจิ๊กซอว 
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 

 

 
 

ภาพท่ี 9.9 การติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนท่ีดามจับของเครื่องตัดชนิดปรับองศา 
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 
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ภาพท่ี 9.10 การติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนท่ีดามจับของเครื่องเจียร 
ท่ีมา: หองปฏิบัติการ 4257, (2560) 

 
 ในการประเมินความสั่นสะเทือนท่ีใชความถ่ีมาเก่ียวของกับการประเมิน ท่ีตองปรับคาความ
สั่นสะเทือนท่ีถวงน้ําหนักตามความถ่ี ดังแสดงในตารางท่ี 9.4 เพราะความถ่ีต่ําๆ จะมีผลตอสุขภาพ
มากกวาความถ่ีสูงๆ เชนท่ีความถ่ี 12.5 เฮิรตซ มีคาถวงน้ําหนักเทากับ 0.958 หมายความวา ถาวัดความ
สั่นสะเทือนไดเทากับ 1 เมตรตอวินาที2 แตมือของผูปฏิบัติงานจะรับความสั่นสะเทือนเทากับ 0.958 เมตร
ตอวินาที2 สําหรับในท่ีนี้ใชความถ่ีในชวง 6.3 ถึง 1250 เฮิรตซ ของการแบงความถ่ีแบบ 1/3 ของแถบ
ความถ่ี (One-third-octave band frequencies) ดังนั้นสามารถคํานวณคาความสั่นสะเทือนท่ีปรับคา
ถวงน้ําหนักตามความถ่ีไดจากสมการท่ี (9.1) โดยปกติแลวเครื่องวัดความสั่นสะเทือนจะมีฟงชั่นในเครื่อง

ใหเลือกวัดคาท่ีปรับคาถวงน้ําหนักแลว (ahw )  
 

 ahw=�∑(Whiahi)2
i    .................. (9.1) 

  
เม่ือ 

ahw  เปนความเรงของรากท่ีสองท่ีปรับคาความถ่ี (ถวงน้ําหนัก) มีหนวยเปน เมตรตอวินาที2 

Whi  เปนคาแฟกเตอรถวงน้ําหนักของความถ่ีในชวงนั้นๆ 

ahi   เปนความเรงของรากท่ีสองของคาเฉลี่ยยกกําลังสอง ของความถ่ีชวงนั้นๆ มีหนวยเปน 
                 เมตรตอวินาที 2 
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 การประเมินในกรณีท่ีเกิดความสั่นสะเทือนจากทิศทางหลายๆ แกน เชน การใชสวานเจาะ
คอนกรีต ใหทําการวัดความสั่นสะเทือนในทุกแกน และปรับคาความสั่นสะเทือนท่ีถวงน้ําหนักตามความถ่ี
ท่ีมีผลตอมือ เม่ือไดคาระดับความสั่นสะเทือนท้ังสามแกนแลวใหนํามาคํานวณรวมดังสมการท่ี (9.2) 
 

 ahv=�ahwx
2 +ahwy

2 +ahwz
2  …………………(9.2) 

เม่ือ 

ahv เปนคาความสั่นสะเทือนรวม (ความเรง) 

ahwx,ahwy,ahwz เปนคาความสั่นสะเทือนตามแนวแกน x, y และ z 

  
ตารางท่ี 9.4 แสดงคาแฟกเตอรการปรับคาความถ่ี )ความถ่ีถวงน้ําหนัก(  
 

ก่ึงกลางความถ่ี 
)เฮิรตซ(  

Nominal mid 
frequency (Hz) 

แฟกเตอร 
Weighted factor 

(Whi) 

ก่ึงกลางความถ่ี 
)เฮิรตซ(  

Nominal mid 
frequency (Hz) 

แฟกเตอร 
Weighted factor 

(Whi) 

4 0.375 100 0.160 
5 0.545 125 0.127 

6.3 0.727 160 0.101 
8 0.873 200 0.0799 
10 0.951 250 0.0634 

12.5 0.958 315 0.0503 
16 0.896 400 0.0398 
20 0.782 500 0.0314 
25 0.647 630 0.0245 

31.5 0.519 800 0.0186 
40 0.411 1000 0.0135 
50 0.324 1250 0.00894 
63 0.256 1600 0.00536 
80 0.202 2000 0.00295 

 
 ดังนั้นควรวัดความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนท้ังสามแกน แตบางกรณีไมสามารถวัดความสั่นสะเทือนได
ท้ังสามแกน ใหใชคาท่ีวัดไดจากแกนใดแกนหนึ่งแลวคูณดวยคาแฟกเตอรระหวาง 1.0 ถึง 1.7 การเลือกใช
คาแฟกเตอรเทากับ 1.0 ใชเม่ือระดับความสั่นสะเทือนของแกนใดแกนหนึ่งมีคาสูงมากกวาระดับความ
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สั่นสะเทือนท่ีเกิดจากแกนอ่ืนๆ ท่ีมีระดับความสั่นสะเทือนนอยกวารอยละ 30 (หรือเทากับ0.3) ของระดับ
ความสั่นสะเทือนท่ีมีคาสูง (ahw,dominant) แสดงการคํานวณคาแฟกเตอรไดดังสมการ (9.3) 

 ahv=�ahw,dominant
2 +(0.3ahw,dominant)

2+(0.3ahw,dominant)
2           .............(9.3) 

 =�1+2x0.32ahw,dominant 

 =1.086ahw,dominant 
  
 คาท่ีไดคือ 1.086 หรือเทากับ 1.1 ท่ีเปนคาแฟกเตอรท่ีใชสําหรับคูณกับผลท่ีไดจากการวัดระดับ
ความสั่นสะเทือนของแกนใดแกนหนึ่งท่ีมีคาสูงกวาอีกสองแกนมาก ซ่ึงเกือบจะไมมีผลกับคาท่ีวัดไดสูงสุด
ของแกนใดแกนหนึ่ง 
 สําหรับคาแฟกเตอร 1.7 จะใชเม่ือคาระดับความสั่นสะเทือนท้ังสามแกนมีคาใกลเคียงกัน หรือ
ผูปฏิบัติงานทํางานท่ีตองมีการเคลื่อนท่ีเปลี่ยนทิศทางอยูตลอดเวลา จะใชคาแฟกเตอรเทากับ 1.7 ท่ี
สามารถแสดงการคํานวณคาแฟกเตอรนี้จากสมการ (9.4) 
 

 ahv=�ahw,measured
2 +ahw,measured

2 +ahw,measured
2  ......(9.4) 

   =√3ahw,measured 

   =1.73ahw,measured 
 

 คาท่ีไดคือ 1.73 หรือ 1.7 นําไปใชในการคูณกับคาความสั่นสะเทือนท่ีวัดไดจากแกนหนึ่งแกนใด 
ดังนั้นจะใชาคาแฟกเตอร 1.1 หรือ 1.7 ไดตอเม่ือทราบวา คาความสั่นสะเทือนจากอีกสองแกนมี
คาประมาณเทาไร เม่ือวัดไมไดแลวจะทราบไดอยางไรวามีคานอยกวารอยละ 30 หรือมีคาความ
สั่นสะเทือนท้ังสามแกนมีคาใกลัคียงกัน สิ่งท่ีทําไดคือจากการศึกษาขอมูลเกาการแหลงขอมูลอ่ืนๆ หรือ
จากการทําการทดลองใหเหมือนกับสภาพงานจริงท่ีสามารถวัดคาความสั่นสะเทือนไดท้ังสามแกน 
  2. ระยะเวลาท่ีไดรับความส่ันสะเทือน 
 ในการประเมินความสั่นสะเทือนใหประเมินเทียบกับระยะเวลาในการทํางานนาน 8 ชั่วโมง ถาได
ความสั่นสะเทือนนอยกวา 8 ชั่วโมงใหคิดเทียบคาเปน 8 ชั่วโมง จากสมการท่ี (9.5) 
 

 A(8)=ahw�
T

T0
    ..................(9.5) 

เม่ือ 

A(8) เปนคาความสั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติงานไดรับในหนึ่งวัน (8 ชั่วโมง) 

T    เปนระยะเวลาท่ีไดรับความสั่นสะเทือนในขณะทํางาน 

T0  เปนเวลาท่ีทํางานอางอิงท่ี 8 ชั่วโมง 
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  ในกรณีท่ีงานในแตละงานท่ีผูปฏิบัติทํานั้นไดรับความสั่นสะเทือนไมเทากัน อาจเปนเพราะ
ผูปฏิบัติงานทําอยูหลายแผนก หรือใชเครื่องมือหลายชนิดในการทํางาน ใหคํานวณความสั่นสะเทือน
รวมกันจากสมการท่ี (9.6) 
 

 A(8)=�
1

T0
∑ ahvi

2 Ti
n
i=1      ..................(9.6) 

เม่ือ 

ahvi  เปนคาความสั่นสะเทือนรวมสําหรับงานหนึ่งๆ 
 

ตัวอยาง ผูปฏิบัติงานใชเลื่อยยนตเลื่อยตนไมแตละตนใชเวลา 2 นาที ทํางานนาน 1 ชั่วโมง วัดความ
สั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติงานไดรับหลายๆ คาแลวมีคาเฉลี่ยเทากับ 6 เมตรตอวินาที2 ดังนั้นสามารถ
คํานวณหาความสั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติงานไดรับใน 8 ชั่วโมง A(8)  ได ดังตอไปนี้ 
 

 A(8)=6�1

8
=2.1 m/s2  

   

 สรุป ผูปฏิบัติงานใชเลื่อยยนตไดรับความสั่นสะเทือนเทียบกับเวลาทํางานาน 8 ชั่วโมง เทากับ 
2.1 เมตรตอวินาที2 
 

ตัวอยาง ผูปฏิบัติงานไดรับความสั่นสะเทือนในชั่วโมงแรกเทากับ 2 เมตรตอวินาที2 ตอมาอีก 3 ชั่วโมงได 
3.5 เมตรตอวินาที2 และชวงสุดทายอีก 0.5 ชั่วโมงได 10 เมตรตอวินาที2 ดังนั้นสามารถคํานวณความ
สั่นสะเทือนรวมได ดังตอไปนี้ 
 

 A(8)=� 1

8h
[(2m/s2)2×1h+(3.5m/s2)2×3h+(10m/s2)2×0.5h] 

         =3.4  m/s2 
 

  สรุป ผูปฏิบัติงานไดรับความสั่นสะเทือนในสามชวงเวลา รวมเทากับ 1+3+0.5 = 4.5 ชั่วโมง แต
ในการเปรียบเทียบกับมาตรฐานในเวลาทํางานใหคิดท่ี 8 ชั่วโมงท่ีคํานวณแลวไดคาความสั่นสะเทือนเฉลี่ย
เทากับ 3.4 เมตรตอวินาที2  หากคิดความสั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติไดรับในเวลา 4.5 ชั่วโมง สามารถคํานวณ
ไดดังนี้ 
 

  A(4.5)=� 1

4.5h
[(2m/s2)2×1h+(3.5m/s2)2×3h+(10m/s2)2×0.5h] 

   =4.5  m/s2 
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  ผูปฏิบัติงานไดรับความสั่นสะเทือนเทากับ 4.5 เมตรตอวินาที2 จากการทํางานนาน 4.5 ชั่วโมง 
ดังนั้นจะเทียบกับมาตรฐานท่ีทํางานนาน 8 ชั่วโมง คาจะไดเทากัน โดยใชสมการท่ี (9.5) ในการคํานวณ
ตอไปดังนี้ 

  A(8)=4.5�4.5

8
 

=3.4 m/s2 
 
 ความสั่นสะเทือนท่ีทําใหเกิดผลกระทบกับผูปฏิบัติงานท่ีทําใหเกิดอาการนิ้วซีดขาวจํานวนรอยละ 
10 ท่ีไดรับความสั่นสะเทือนวันละ 8 ชั่วโมงทํางาน ในระยะเวลานาน 1 ถึง 10  ป ดังแสดงในตารางท่ี 9.5 
ซ่ึงสามารถแสดงความสัมพันธของระดับความสั่นสะเทือนท่ีผูปฏิบัติงานไดรับกับระยะเวลาการปฏิบัติงาน 
ดังสมการท่ี (9.7)       
 

 
Dy

year
=31.8 � A(8)

m/s2
�

-1.06

 ............(9.7) 

เม่ือ 

A(8) เปนคาระดับความสั่นสะเทือนท่ีไดรับนาน 8 ชั่วโมงตอวัน 

Dy เปนคาเฉลี่ยระยะเวลาท่ีไดรับความสั่นสะเทือน (ป) 

 
ตารางท่ี 9.5 ความสัมพันธของคาระดับความสั่นสะเทือนกับระยะเวลาท่ีผูปฏิบัติงานไดรับความ
สั่นสะเทือนแลวทําใหเกิดนิ้วซีดขาวรอยละ 10 ของผูท่ีไดรับความสั่นสะเทือน  
 
Dy,  ป 1 2 4 8 
A (8), เมตรตอวินาที2 26 14 7 3.7 

 
  เม่ือทําการวัดความสั่นสะเทือนแลวใหนําผลท่ีวัดไดมาเปรียบเทียบกับตารางท่ี 9.5 ท่ีใชเปน
แนวทางในการพิจารณาโอกาสท่ีอาจจะทําใหเกิดนิ้วซีดขาวไดหากมีคาสูงกวาท่ีกําหนดไวในตาราง ท้ังนี้
ตองพิจารณาระยะเวลาท่ีไดรับความสั่นสะเทือนดวย เชน หากวัดความสั่นสะเทือนแลวไดคาเทากับ 10 
เมตรตอวินาที2 ในการคํานวณระยะเวลา ท่ีตองการทราบวาถาทํางานท่ีมีความสั่นสะเทือนระดับนี้นาน
เทาไรจึงอาจจะทําใหเกิดอาการนิ้วซีดขาว ท่ีสามารถคํานวณจากสมการ (9.7) 
 

 
Dy

year
=31.8 � 10

m/s2
�

-1.06

 

 
Dy

year
=2.76 
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 คําตอบท่ีไดจากการคํานวณคือ ท่ีระดับความสั่นสะเทือนเทากับ 10 เมตรตอวินาที2 ถาทํางาน
นาน 2.76 ป มีโอกาสท่ีจะทําใหนิ้วซีดขาวจํานวนรอยละ 10 ของผูท่ีปฏิบัติงานท่ีไดรับความสั่นสะเทือน
เทากับ 10 เมตรตอวินาที2    
 
การวัดความสั่นสะเทือนทั้งรางกาย 
 
 การวัดความสั่นสะเทือนท้ังรางกาย เปนการวัดเพ่ือประเมินความสั่นสะเทือนท่ีอาจมีผลตอ
สุขภาพ ตอความรูสึกสบาย ตอการรับรู และการคลื่นไส เวียนศีรษะ ท่ีเกิดจากความถ่ีอยูสองชวง คือ ชวง
ความถ่ีท่ีมีผลตอสุขภาพ คือ 0.5-1.15 เมตรตอวินาที2 และชวงความท่ีทําใหรูสึกทําความไมสบาย 9.1-
21.0 เมตรตอวินาที1.75  โดยการวัดความสั่นสะเทือนของแกน x y และ z แตละแนวแกนแลวปรับคาเปน
คาความสั่นสะเทือนท่ีปรับดวยคาถวงน้ําหนักตามความถ่ีท่ีมีผลตอผูปฏิบัติแตละประเภทของงาน ดวยคา
ถวงน้ําหนักของการประเมินผลท่ีมีตอสุขภาพ ตอความรูสึกสบาย ตอการรับรู และการคลื่นไสเวียนศีรษะ 
มีคาแตกตางกัน Directive 2002/44/EC of the European Parliament and the Council กําหนด
คาท่ีตองดําเนินการปองกันเบื้องตน (Action Level) และคาขีดจํากัดสูงสุด (Limit Level) และคาสัมผัส
การสั่นสะเ ทือนสะสม (Vibration Dose) ISO 2631:1997  Mechanical Vibration and Shock-
Evaluation of Huma Exposure to Whole Body Vibration กําหนดมาตรฐานระดับความสบาย 
 
 1. การเตรียมความพรอมสําหรับการประเมิน 
  ในการวัดความสั่นสะเทือนตองคํานึงถึงปจจัยท่ีเก่ียวของกับการวัดเพ่ือท่ีจะไดคาท่ีเชื่อถือไดตอง
ประกอบดวย 
  1.1 ทิศทางการวัด จะตองวัดในทิศทางเดียวกันกับความสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึน วาเกิดตาม
แนวแกนใด การติดต้ังหัววัดตองเปนไปตามทิศทางแนวแกน x, y และ z ท่ีมีความสั่นสะเทือนท่ียอมให
เบี่ยงเบนได 15 องศา เชน การวัดความสั่นสะเทือนของผูปฏิบัติงานนั่งบนเกาอ้ี  ท่ีผูนั่งอาจจะนั่งไมตั้งฉาก
กับแนวระนาบ ดังนั้นแนวแกน z ท่ีเปนแนวแกนของลําตัว อาจจะเอียงทํามุมกับแนวดิ่งก็ได ดังนั้นการ
ติดตั้งหัววัดเพ่ือวัดความสั่นสะเทือนตามแนวแกนอ่ืนท่ีเหลือ (x, y) ควรติดหัววัดตามลักษณะมุมท่ีตั้งฉาก
กันท้ังสามแกน และจุดท่ีวัดในบริเวณนี้ท้ังสามแกนจะตองอยูใกลเคียงกัน (ภาพท่ี 9.11) 
  1.2 การติดตั้งหัววัด ควรติดตั้งอยูระหวางแหลงกําเนิดความสั่นสะเทือนกับรางกายของ
ผูปฏิบัติงาน เชน ถาผูปฏิงานนั่งบนเกาอ้ี ควรติดตั้งหัววัดท่ีบนท่ีนั่งของเกาอ้ี ท่ีพนักพิง และท่ีเทา การวัด
บนเกาอ้ีใหวางหัววัดอยูใตกระดูกท่ีตําแหนงใตอุงเชิงกราน (Ischial tuberosity) การวัดท่ีพนักพิงใหวัดท่ี
บริเวณตําแหนงของหลังกับท่ีพนักพิง และท่ีเทาใหวัดท่ีตําแหนงท่ีมีการวางเทาบอยท่ีสุด เพราะโดยปกติ
แลวผูปฏิบัติงานอาจมีการขยับเทาไปมาตามความสะดวก หรือหากผูปฏิบัติงานอยูในทาเอกเขนก ใหวัดท่ี
ตําแหนงใตเชิงกราน ท่ีหลัง และท่ีศีรษะท่ีสัมผัสกับสิ่งท่ีสั่นสะเทือน อยางไรก็ดี ตําแหนงท่ีวัดนี้ตองระบุไว
ในรายงานดวยวาวัดท่ีสวนใดของรางกาย (ภาพท่ี 9.12)  
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  1.3 ระยะเวลาในการวัด ตองมีระยะเวลานานพอท่ีการวัดจะไดคาท่ีเท่ียงตรงตามหลกัสถิติ ท่ี
ตองมีการระบุระยะเวลาท่ีวัดในรายงานดวยวา วัดเปนเวลานานเทาไร เพราะงานแตละอยางอาจมี
ลักษณะงานท่ีแตกตางกันไป ซ่ึงอาจจะตองมีการวิเคราะหงานเพ่ิมเติม ถาตองการวัดใหไดคาท่ีแตกตางกัน
ไมเกิน 3 เดซิเบล ท่ีระดับความเชื่อม่ันรอยละ 90 ตองวัดความสั่นสะเทือนในเวลาท่ีไมนอยกวา 108 
วินาที สําหรับความถ่ีท่ีไมต่ํากวา 1 เฮิรตซ และวัดไมนอยกวา 227 วินาที สําหรับความถ่ีท่ีไมต่ํากวา 0.5 
เฮิรตซ 

 
ภาพท่ี 9.11 ความสั่นสะเทือนท้ังรางกายนี้ แบงตามแนวแกนไดสามทางคือ x, y และ z 

ท่ีมา: ISO 2631-1:1997 
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ภาพท่ี 9.12 การติดตั้งวัดความสั่นสะเทือนท้ังรางกายท่ีเบาะนั่งรถ 
ท่ีมา: Alphin.M.S, K.Sankaranarayanasamy and S.P.Sivapirakasam, (2010) 

 
 ในกรณีท่ีพ้ืนผิวท่ีสัมผัสกับรางกายเปนวัสดุท่ีนุม เชนเบาะนั่ง ใหติดหัววัดไวระหวางผูปฏิบัติกับ
เบาะท่ีนั่ง โดยตองพิจารณาการติดหัววัดท่ีจะไมทําใหเกิดแรงกดบนเบาะจนมีผลตอคาความสั่นสะเทือน
เปลี่ยนไปจากความเปนจริง 
  2. วัดความส่ันสะเทือนท่ีสงผลกระทบตอสุขภาพ 
 การวัดความสั่นสะเทือนท่ีสงผลกระทบตอสุขภาพปริมาณการสะสมของความสั่นสะเทือน ยก
กําลัง ¼ (the fourth power Vibration Dose Value; VDV) การประเมินความสั่นสะเทือนตองพิจารณา
จากแนวแกนท่ีมีคาความเรงท่ีสูงสุดของความถ่ีในชวงท่ีมีผลตอสขุภาพ และถาความเรงท่ีเกิดในแนวแกน
มากกวาสองแนวแกนมีคาใกลเคียงกัน ใหทําการรวมผลของเวกเตอร  
  2.1 การวัดความสั่นสะเทือนท่ีสงผลกระทบตอสุขภาพเม่ือผูปฏิบัติงานทํางานงานเดียว 
สามารถประเมินไดตามสมการ (9.8) สําหรับการถวงน้ําหนักตามความถ่ีท่ีใชกับผูปฏิบัติงานในทานั่งใชคา
แฟกเตอรตัวคูณดังนี้ คือ 
 แนวแกน x: สําหรับ Wd คา k = 1.4 
 แนวแกน y: สําหรับ Wd คา k = 1.4 
  แนวแกน z: สําหรับ Wk คา k = 1 

 VDVexp, x=k×VDVx �
Texp

Tmeas
�

1/4

   ................... (9.8) 
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 2.2 การวัดความสั่นสะเทือนท่ีสงผลกระทบตอสุขภาพเม่ือผูปฏิบัติงานทํางานหลายงาน ให
คํานวณความเรงท่ีเกิดในแนวแกนแตละแกนตามสมการ (9.8) แลวรวมแกนดวยสมการ (9.9) 

VDVtotal=(∑ VDVi
4

i )
1

4    ................... (9.9) 

 
การวิเคราะหผลจากการตรวจวัด  
  
 การวิเคราะหความสั่นสะเทือนท้ังรางกายสามารถประเมินได จากการทํางานเดียวตอเนื่องตลอด
ระยะเวลาการปฏิบัติงาน และการปฏิบัติงานหลายอยาง แลวนําผลรวมของงานแตละอยางมารวมกัน 
ประเมินผลการวิเคราะหตามมาตรฐาน รายละเอียดดังนี้ 
 

1. การหาคา VDV เม่ือทํางานชนิดเดียว 
คนขับเครนทํางานนาน 4.5 ชั่วโมง การผลการวัดคา VDV บนท่ีนั่งของคนงานเปนเวลา 3 ชั่วโมง 

พบคา VDV ของแตละแนวแกนดังนี้ แกน x, y และ z เทากับ 5, 4, 6 เมตรตอวินาที1.75 ตามลําดับ        
จงประเมินวาคนงานขับเครนไดรับความสั่นสะเทือนเกินมาตรฐานท่ีกําหนดหรือไม 

วิธีทํา ปรับผลจากการวัดความสั่นสะเทือนเวลา 3 ชั่วโมง (Tmeasure) ใหคํานวณความ
สั่นสะเทือนท่ีคนงานไดรับจริงๆ เปนเวลา 4.5 ชั่วโมง (Texposure) โดยใชสมการ 

VDVexp, x=k×VDVx �
Texp

Tmeas

�
1/4

 

   

 คํานวณหาคา VDV ของแตละแนวแกน จากสมการท่ีตองมีคาแฟกเตอร k เขามา
เก่ียวของในสมการดวย คือ แนวแกน x: k = 1.4 แนวแกน y: k = 1.4  แนวแกน z: k = 1 

แกน x,  VDVexp, x=1.4×5 �4.5

3
�

1/4

  = 7.75 เมตรตอวินาที1.75 

แกน y,  VDVexp, y=1.4×4 �4.5

3
�

1/4

  = 6.2 เมตรตอวินาที1.75 

แกน z,  VDVexp, z=6 �4.5

3
�

1/4

   = 6.64 เมตรตอวินาที1.75 

 
 สรุป คาความสั่นสะเทือนท่ีมีคาสูงสุดคือจากแกน x มีคาเทากับ 7.75 เมตรตอวินาที1.75 อยูใน
เกณฑมาตรฐานท่ีกําหนดไวเปนคาระดับท่ีตองมีการดําเนินการปองกัน (action level) เทากับ 9.1 เมตร
ตอวินาที1.75 (หรือเทากับ 0.5 เมตรตอวินาที2) 
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2. การหาคา VDV เม่ือทํางานหลายงาน 
  ถาคนงานไดรับความสั่นสะเทือนจากแหลงกําเนิดหลายๆ แหลง ดังนั้นตองรวมคา VDV ของแกน
เดียวกันจากงานหลายๆ งานเขาดวยกัน เชนคนงานขับรถฟอรคลิฟทยกของในโกดังนาน 1 ชั่วโมง คา
ความสั่นแกน x, y, z เทากับ 6, 4, 12 เมตรตอวินาที1.75 ตามลําดับ ตอจากนั้นไปขับรถบรรทุกไปสงของ 
ใชเวลา  ชั่วโมง 6คาความสั่นแกน x, y, z เทากับ 4, 5, 6 เมตรตอวินาที1.75 ตามลําดับ ตองการทราบวา
คนงานไดรับความสั่นสะเทือนเกินมาตรฐานหรือไม 
 วิธีทํา คํานวณความสั่นสะเทือนท่ีไดรับตามแนวแกนของงานขับรถฟอรคลิฟทยกของในโกดัง 
และขับรถบรรทุกไปสงของดวยสมการดังนี้ 

 

VDVexp, x=k×VDVx �
Texp

Tmeas

1

1
�

1
4
 

 
รถฟอรคลิฟท แกน  x,  

 

VDVexp, x=1.4×6 �1

1
�

1/4

=8  เมตรตอวินาที1.75 

 
รถฟอรคลิฟท แกน  y,  
 

VDVexp, y=1.4×4 �1

1
�

1/4

=6  เมตรตอวินาที1.75 

 
รถฟอรคลิฟท แกน z, 
 

 VDVexp, z=12 �1

1
�

1/4

=12  เมตรตอวินาที1.75 

 
รถบรรทุก แกน x, 
 

VDVexp, x=1.4×4 �6

4
�

1/4

=6  เมตรตอวินาที1.75 

 
รถบรรทุก แกน  y,  
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VDVexp, y=1.4×5 �6

4
�

1/4

=8  เมตรตอวินาที1.75 

 
รถบรรทุก แกน z,  
 

VDVexp, z=6 �6

4
�

1/4

=7  เมตรตอวินาที1.75 

 
 

  เม่ือไดคาความสั่นสะเทือนสะสมท่ีคนขับไดรับจากท้ังสองงาน ใหนําความสั่นสะเทือนสะสมท่ีได
ในแตละแกนของท้ังสองงานมารวมกัน โดยใชหลักการท่ีใชรวมความสั่นสะเทือนท่ีมาจากหลายแกน ให
ระวังเรื่องของหนวยท่ีใชสําหรับความสั่นสะเทือนสะสมมีหนวยเปนเมตรตอวินาที1.75  ไดดังนี้ 
 

รวมคาแกน x, VDVx=(84+64)1/4=9 เมตรตอวินาที1.75  

 

รวมคาแกน y, VDVy=(64+84)1/4=9  เมตรตอวินาที1.75 

 

รวมคาแกน z, VDVz=(124+74)1/4=12 เมตรตอวินาที1.75 
 
 สรุป คาความสั่นสะเทือนท่ีสูงสุดคือแกน z มีคาเทากับ 12 เมตรตอวินาที1.75 ซ่ึงอยูระหวาง
มาตรฐานท่ีกําหนดไวเปนคาท่ีตองมีการดําเนินการปองกัน (action level) เทากับ  9.1 เมตรตอวินาที1.75 
และคามาตรฐานท่ีกําหนด (exposure limit) ไวเทากับ 21 เมตรตอวินาที1.75 
 

สรุป 
 
  การประเมินความสั่นสะเทือนท่ีมีผลตอสุขภาพของผูปฏิบัติงาน ประเมินได 2 ลักษณะ คือ 
ลักษณะท่ีเกิดข้ึนท่ีมือและแขน และลักษณะท่ีเกิดท่ัวรางกาย โดยใชเครื่องมือวัดความสั่นสะเทือนท่ี
ประกอบดวยตัวเครื่องวัด (Vibration Meter) และหัววัด (Transducer) ท่ีระบุไวตามวิธีมาตรฐานของ 
ISO 8662 สําหรับเครื่องวัดความสั่นสะเทือนมือและแขนหัววัดออกแบบมาใหติดตั้งติดกับอุปกรณจับยึดท่ี
เหมาะสมกับเครื่องมือตางๆ เชน สวาน เครื่องเลื่อย เครื่องเจียร เปนตน คามาตรฐานท่ีมือและแขน 
สําหรับการทํางาน 4 ชม. และนอยกวา 8 ชม. ความสั่นสะเทือนไมเกิน 4 เมตรตอวินาที2 สวนหัววัดความ
สั่นสะเทือนท้ังลําตัวออกแบบมาลักษณะแผนแบนใหสามารถนั่งทับ พิง หรือเหยียบได เปนการวัดเพ่ือ
ประเมินความสั่นสะเทือนท่ีอาจมีผลตอสุขภาพ ตอความรูสึกสบาย ตอการรับรู และการคลื่นไส เวียน
ศีรษะ ท่ีเกิดจากความถ่ีอยูสองชวง คือ ชวงความถ่ีท่ีมีผลตอสุขภาพ คือ 0.5-1.15 เมตรตอวินาที2 และ
ชวงความท่ีทําใหรูสึกทําความไมสบาย 9.1-21.0 เมตรตอวินาที1.75 เครื่องมือวัดตองผานการสอบเทียบ
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โดยการสอบเทียบเครื่องมือวัดกับคามาตรฐานของหองปฏิบัติการสอบเทียบท่ีสามารถสอบกลับไดสู
มาตรฐานแหงชาติ หรือมาตรฐานระหวางชาติได โดยในการสอบเทียบเครื่องมือวัด จะตองรายงานคา
ความไมแนนอนของการวัด (Uncertainty) ดวยทุกครั้ง ในปจจุบันทุกมาตรฐานสากลจะมีขอกําหนดท่ี
กลาวถึงการสอบเทียบเครื่องมือวัดท้ังสิ้น เชน ISO 9000, ISO 14000, ISO/TS 16949, มอก.18000 

 
คําถามทบทวน 

 
1. การประเมินความสั่นสะเทือนท่ีมีผลตอสุขภาพของผูปฏิบัติงานมีความสําคัญอยางไร 
2. จงบอกชื่อองคกรท่ีกําหนดคามาตรฐานความสั่นสะเทือนท่ีมือ-แขน และท้ังรางกาย 
3. อันตรายจากความสั่นสะเทือนท้ังรางกาย (Whole Body Vibration) มีอะไรบาง 
4. อันตรายจากความสั่นสะเทือนมือ-แขน (Hand-Arm Vibration) มีอะไรบาง 
5. อธิบายการเตรียมความพรอมสําหรับการประเมินความสั่นสะเทือนมือ-แขน 
6. เครื่องมือและอุปกรณท่ีใชประเมินความสั่นสะเทือนประกอบดวยอะไรบาง 
7. จงอธิบายตําแหนงท่ีติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนมือ-แขน 
8. จงอธิบายตําแหนงท่ีติดตั้งหัววัดความสั่นสะเทือนท้ังรางกายของผูปฏิบัติงาน 
9. การประเมินความสั่นสะเทือนความถ่ีมาเก่ียวของกับการประเมินอยางไร 
10. อธิบายการประเมินความสั่นสะเทือนจากแหลงกําเนิดหลายๆ แหลงกําเนิด 
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