
บทท ี9

การคำนวณออกแบบตัวดูดซับการสนสะเทีอนเพ่ีอใซัก้บเคร่ีองตักรจริง

หลังจากติดตั้งตัวดูดซับการสันสะเทือนกับระบบจำลอง ต่อไปจะคำนวณออกแบบเพี่อใช้ 
ก ับเครื่องจักรจริงท ี่ม ีการเปลี่ยนความเร็วรอบในการทำงาน สำหรับปัมนํ้าท ี่ม ีขนาด 25 แรงม้า 
ทำงานที่ความเร็วรอบ 1450 rpm นํ้าหนักที่กดลงบนตัวกันการสันสะเทือนประมาณ 400 กิโลกรัม 
ซึ่งมีลักษณะดังรูปที่ 9-1 ต้องการลดภาระการทำงานของปัมโดยให้ทำงานที่ความเร็วรอบ 800 ถึง 
1450 rpm

ปัมจะมีหน้าแปลนที่ต ่อกับท่อรับและส่ง'พา ซึ่งจะมีท ่อยางที่ย ืดหยุ่นได้ซ ึ่งมีค ่าความแข็ง 
สปริงน้อยเมื่อเทียบกับตัวกันการสันละเทือนและสปริงของตัวดูดซับ จึงไม่พิจารณาถึงผลจากท่อ

เนื่องจากในเครื่องจักรจริงเราไม่สามารถทราบขนาดของแรงไม่สมดุลที่เกิดจากการทำงาน 
ของเครื่องจักร ตังนั้น จ ึงไม่ลามารถคำนวณหาอัตราส่วนมวลที่เหมาะสมได้ การเลือกอัตราส่วน 
มวลที่เหมาะสมจะนำมาจากการทดลองที่ใช้กับระบบจำลอง จึงเลือกใช้อัตราส่วนมวลเท่ากับ 0.2 
ตังนั้น มวลของก้อนมวลดูดซับจะมีขนาดเท่ากับ 0.2x400 = 80 กิโลกรัม ช่วงของความแข็งสปริงที่ 
ต้องการสำหรับคานคำนวณได้จากความสัมพันธ์ k 2 ะ= m 2*ซ2

รูปที่ 9-1 เครื่องจักรจริงที่จะออกแบบตัวดูดซับการสันละเทือน
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I c ^  = (80) (800x2x7T/60)2 = 561 kN/m 
เ<2^  = (80)(1450x2x71/60)2 = 1845 kN/m

จึงต้องออกแบบคานให้มีความแข็งสปริงอยู่ในช่วง 561 ถึง 1845 kN/m ค่าความใว 
(Sensitivity) รเองความแข็งสปริงต่อระยะรองรับควรมีค่าน้อย เนื่องจากจะช่วยลดความคลาด 
เคลื่อนชองค่าความแข็งสปรังเน่ือปรับตำแหน่งรองรันคลาดเคล่ือนซ่ึงการลดค่าความใวฑำใด้โดย 
การออกแบบให้คานมีความยาวมาก ๆออกแบบคานโดยใช้สมการ 4-18ใช้ว๊ธเปล่ียนพารามิเตอร ์
และคำนวณความคลาดเคล่ือนได้พารามิเตอร์ช่องคานดังต่อไปน้ี

- ความยาวคานจากตำแหน่งรองรับซ้ายสุดถึงชวาสุด 1 เมตร (คานมีตำแหน่งรองรัน 3 
ตำแหน่ง)

- ความกว้างคาน 20 เซนติเมตร
- ความหนาคาน 1 เซนติเมตร
-ระยะรองรันคานที่ให้ค่าความแข็งสปริงที่ต้องการอยู่ในช่วง 6 7 ถึง 87 เซนติเมตร ให้ค่า 

ความแข็งสปริง 551 kN/m ถึง 1.89 kN/m ซึ่งระยะรองรับที่ใช้งานอยู่ในช่วง 20 เซนติเมตรมาก 
กว่าในการทดลองซ่ึงใช้งานอยู่ในช่วง 10 เซนติเมตร ทำให้ได้ความแม่นยำในการควบคุมค่าความ 
แข็งสปริงมากกว่า

- ก้อนมวลดูดซับทำจากเหล็กความหนาแน่น 7870 กิโลกรัม/ลูกบาศก์เมตร เป็นเปทรงลูก 
บาศก์จะมีขนาด 21.6x21.6x21.6 cm3

เนื่องจากในงานวิจัยนี้ มีสมมติฐานให้จุด CG อยู่บนแกน Z และในการตั้งแกนเพี่อ 
วิเคราะห์ระบบกำหนดให้แกน Z อยู่ก่ึงกลางชองตัวก้นการลื่นสะเทือนทั้งหมด หรือตัวก้นการลื่น 
สะเทือนทั้งหมดมีความสมมูล (Symmetry) รอบแกน Z ดังนั้นในการติดตั้งตัวดูดซับการลื่น 
ละเทือนเช้ากับระบบจริง ควรมีการถ่วงสมดุลเพี่อให้จุด CG อยู่ใกล้แกน Z มากที่สุด โดยอาจ 
สังเกตได้จากความลูงของสปริงตัวก้นการล่ืนสะเทือนควรใกล้เคียงก้นมากท่ีสุด

ผลของตัวก้นการสันสะเทือนที่ติดตั้งไว้กับเครื่องจักรก่อนการติดตั้งตัวดูดซับการสัน 
สะเทือน คือ ตัวก้นการสันสะเทือนท่ีมีค่าความแข็งสปริงต่ํากว่า ตำแหน่งความถี่ธรรมชาติทั้ง2 ค่า 
ของระบบจะห่างก้นมากกว่า และค่าการส่งผ่านจะมีค่าต่ํากว่าทุกความเร็วรอบของเครื่องจักร ทำ 
ให้ประสิทธิภาพของตัวดูดซับการสันสะเทือนมากขึ้น แต่การเปล่ียนตัวก้นการสันสะเทือนท่ีติดต้ัง 
มาก้บเคร่ืองจักรแต่แรกทำได้ยาก

เม่ือติดต้ังตัวดูดซับการสันสะเทือนเช้ากับระบบจะมีลักษณะดังรูปท่ี 9-2
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SIDE VIEW

รูปที่ 9-2 ภาพฃองตัวดูดซับการส์นสะเทือนที่ออกแบบและมิติเมื่อติดตั้งกับเครื่องจักร
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FRONT VIEW

รูปที่ 9-2 ภาพข'องตัวดูดซับการสันสะเทือนที่ออกแบบและมิติเมึ่อติดตั้งกับเครื่องจักร (ต่อ)
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