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ช่ือวิทยานิพนธ  :  การพัฒนาตัวควบคุมสําหรับขับตรงใน
เซอรโวไฮดรอลิกส 
ช่ือ                                        :  นายกฤษณะ    รถมณี 
                                            :  นายวศิน        รุงวิตรี 
อาจารยท่ีปรึกษา :  ผศ.ดร.วัชรินทร  โพธิ์เงิน 

ภาควิชา  :  ครุศาสตรเครื่องกล คณะครุศาสตร
อุตสาหกรรม 

  มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลา
พระนครเหนือ 

ปการศึกษา  :  2556 

 

บทคดัยอ 

ปริญญานิพนธนี้    เปนการพัฒนาระบบไฮดรอลิกส     ใหมี
การทํางานแบบมอเตอรขับตรงท่ีปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง  เพ่ือ
ลดการใชวาลวควบคุมทิศทาง  ลดปญหาทางดานความรอนสะสม  

อันเปนสาเหตุของการรั่วซึมท่ีเกิดข้ึนในระบบไฮดรอลิกสและลด
การใชสายน้ํามันไฮดรอลิกส ซึ่งจะมีการพัฒนาระบบการทํางานท่ี
จะสามารถกําหนด ตําแหนง ความเร็วและความดัน       ดวย
สัญญาณยอนกลับ (Feedback)         โดยการควบคุมแบบพี (P Controller)         

และการควบคุมแบบพีไอ 

(PI Controller)       โดยสัญญาณยอนกลับของระบบจะสงผลตอ การ
ควบคุมตําแหนง ความเร็ว 

และความดัน 

การทดลองการควบคุมตําแหนงของกานสูบ       โดยการขับ
ตรงปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง  ดวยการควบคุมแบบพีไอ ท่ีระยะ
การทดลองท่ี 120 มิลลิเมตร 180 มิลลิเมตรและ 250 มิลลิเมตร  มีการ
ทดลองการควบคุมความเร็วของกานสูบ                  โดยการขับตรง
ปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง      ดวยการควบคุมแบบพี          ท่ี
ความเร็ว   0.02 เมตรตอวินาที  0.03 เมตรตอวินาที  และ 0.035 เมตร
ตอวินาที  โดยมีการควบคุมความดันของระบบ    ดวยการขับตรงท่ี
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ปมไฮดรอลิกสแบบสองทางจากการควบคุมแบบพี     ท่ีความดัน 5 

บาร 8 บาร และ 10 บาร    และนําผลท่ีไดจากการทดลอง ในการ
ควบคุมตําแหนง ความเร็ว ของกานสูบ และความดัน               มา
เปรียบเทียบเวลาในการเขาสูตําแหนงกับระบบท่ีไมใชวาลว
ควบคุมทิศทาง ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน 

จากผลการทดลองพบวา การควบคุมตําแหนง ความเร็ว และ
ความดัน แบบขับตรง     ดวยตัวควบคุมแบบพีและพีไอนั้น สามารถ
ควบคุมใหมีการทํางานไดไมตางกับการควบคุมแบบใชวาลว  

 
 


