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ช่ือวิทยานิพนธ  :  การพัฒนาตัวควบคุมสําหรับขับตรงใน
เซอรโวไฮดรอลิกส 
ช่ือ                                        :  นายกฤษณะ    รถมณี 
                                            :  นายวศิน        รุงวิตรี 
อาจารยท่ีปรึกษา :  ผศ.ดร.วัชรินทร  โพธิ์เงิน 

ภาควิชา  :  ครุศาสตรเครื่องกล คณะครุศาสตร
อุตสาหกรรม 

  มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลา
พระนครเหนือ 

ปการศึกษา  :  2556 

 

บทคดัยอ 

ปริญญานิพนธนี้    เปนการพัฒนาระบบไฮดรอลิกส     ใหมี
การทํางานแบบมอเตอรขับตรงท่ีปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง  เพ่ือ
ลดการใชวาลวควบคุมทิศทาง  ลดปญหาทางดานความรอนสะสม  

อันเปนสาเหตุของการรั่วซึมท่ีเกิดข้ึนในระบบไฮดรอลิกสและลด
การใชสายน้ํามันไฮดรอลิกส ซึ่งจะมีการพัฒนาระบบการทํางานท่ี
จะสามารถกําหนด ตําแหนง ความเร็วและความดัน       ดวย
สัญญาณยอนกลับ (Feedback)         โดยการควบคุมแบบพี (P Controller)         

และการควบคุมแบบพีไอ 

(PI Controller)       โดยสัญญาณยอนกลับของระบบจะสงผลตอ การ
ควบคุมตําแหนง ความเร็ว 

และความดัน 

การทดลองการควบคุมตําแหนงของกานสูบ       โดยการขับ
ตรงปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง  ดวยการควบคุมแบบพีไอ ท่ีระยะ
การทดลองท่ี 120 มิลลิเมตร 180 มิลลิเมตรและ 250 มิลลิเมตร  มีการ
ทดลองการควบคุมความเร็วของกานสูบ                  โดยการขับตรง
ปมไฮดรอลิกสแบบสองทาง      ดวยการควบคุมแบบพี          ท่ี
ความเร็ว   0.02 เมตรตอวินาที  0.03 เมตรตอวินาที  และ 0.035 เมตร
ตอวินาที  โดยมีการควบคุมความดันของระบบ    ดวยการขับตรงท่ี
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ปมไฮดรอลิกสแบบสองทางจากการควบคุมแบบพี     ท่ีความดัน 5 

บาร 8 บาร และ 10 บาร    และนําผลท่ีไดจากการทดลอง ในการ
ควบคุมตําแหนง ความเร็ว ของกานสูบ และความดัน               มา
เปรียบเทียบเวลาในการเขาสูตําแหนงกับระบบท่ีไมใชวาลว
ควบคุมทิศทาง ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน 

จากผลการทดลองพบวา การควบคุมตําแหนง ความเร็ว และ
ความดัน แบบขับตรง     ดวยตัวควบคุมแบบพีและพีไอนั้น สามารถ
ควบคุมใหมีการทํางานไดไมตางกับการควบคุมแบบใชวาลว  

 
 


