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บทคัดย�อ  

โกเวอร3เนอร3เปJนกลไกท่ีถูกใช6งานอย�างแพร�หลายในอุตสาหกรรมยานยนต3 โดยกลไกน้ีสามารถควบคุมการเปMดปMด
การจ�ายนํ้ามันโดยปรับตามความเร็วของเพลา และด6วยกลไกโกเวอร3เนอร3น้ียังถูกประยุกต3ใช6ในงานท่ีมีการควบคุมเพลา
หมุน เช�น บ6านกังหันลม เปJนต6น โดยท่ัวไปกังหันลมท่ีอยู�ตามแนวภูเขา หรือ พ้ืนท่ีโล�งท่ีมีลมพัดผ�านอยู�สมํ่าเสมอ น้ันจะถูก
ติดตั้งระบบอิเล็กทรอนิกส3ใช6ในการควบคุมความเร็วท่ีเกิดจากกระแสลมท่ีมีความเร็วสูงเกินจนเกิดอันตรายกับระบบเพลา
ในกังหันลม ซ่ึงระบบอิเล็กทรอนิกส3น้ันมีความซับซ6อนมาก แต�หากเปลี่ยนมาใช6กลไกโกเวอร3เนอร3แทนอย�างท่ีใช6ในบ6าน
กังหันลมจะช�วยลดความซับซ6อนของกลไกในกังหันลมได6 โดยในงานวิจัยน้ีได6นําระบบของโกเวอร3เนอร3 มาประยุกต3ใช6ใน
การควบคุมความเร็วของเพลาหมุนท่ีมีต6นกําลังมาจากกังหันลม เพ่ือควบคุมเพลาไม�ให6หมุนเร็วเกินกว�าความเร็วท่ีต6องการ 
โดยได6ติดตั้งจานเบรกร�วมกับกลไกโกเวอร3เนอร3 เม่ือเพลาหมุนด6วยความเร็วท่ีมากพอ กลไกโกเวอร3เนอร3จะเร่ิมกางแขนท่ีมี
มวลติดอยู� ทําให6จานเบรกเคลื่อนท่ีชิดกันเปJนผลให6เพลาหมุนช6าลง และหากเพลาหมุนลดความเร็วลง กลไกโกเวอร3เนอร3
จะทําให6จานเบรกแยกจากกัน  
คําหลัก: ควบคุมความเร็ว, ความเร็วเพลา, โกเวอร3เนอร3 
 
Abstract 

Governors are widely used mechanisms in the automotive industry. With this mechanism, it 
can regulate and adjust the opening and closing of the fuel supply according to the speed of the 
shaft. This governor mechanism is also used in devices where rotary shafts are controlled such as wind 
turbines. Typically, wind turbines in mountains or open spaces where winds blow continuously, 
electronic systems are installed to control the speed generated by such high velocity wind that 
causes damage to the shaft system of the wind turbines. The electronic system is very complex. 
However, if the governor is used instead as in the windmill house, the complexity of the wind turbine 
mechanism will be reduced. In this research, the governor system is adapted to control the speed of 
the rotating shaft originated from the wind turbine and to control the shaft to rotate not faster than 
the required speed by installing disc brakes together with the governor mechanism. When the shaft 
rotates at a sufficient speed, the governor will expand the lever arms with the attached masses to 
make the disc brakes move closer together so that the shaft rotates more slowly. When the shaft 
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rotates at a slower speed, the governor mechanism will separate the disc brakes from each other. 
Keywords: speed control, shaft speed, governor 

 

1. บทนํา 
ในปfจจุบันได6มีการคิดค6นการใช6พลังงานธรรมชาติ

มาร�วมในการผลิตกระแสไฟฟhา โดยพลังงานดังกล�าวเปJน
พลังงานทางเลือกท่ีได6รับความนิยมค�อนข6างมาก เพราะ
เปJนพลังงานท่ีบริสุทธ์ิ แต�การนําพลังงานจากธรรมชาติมา
น้ัน ก็จะมีความเสี่ยงเร่ืองของธรรมชาติท่ีไม�สามารถ
ควบคุมได6 ดังน้ันเทคโนโลยีในการผลิตพลังงานทางเลือก
น้ัน จึงต6องติดตั้งอุปกรณ3ปhองกันต�างๆ ไม�ว�าจะเปJนวงจร
ควบคุม ระบบตรวจสอบและปhอนกลับของสัญญาณ ซ่ึง
ความยุ�งยากในการติดตั้งและซ�อมบํารุงก็มีไม�น6อย แต�หาก
มีการประยุกต3นําเอาระบบทางกลมาใช6งานจะสามารถ
ช�วยลดความซับซ6อนลงได6  โดยหากมองเร่ืองความ
ปลอดภัยในส�วนของกระแสลมท่ีแรง จนทําให6กังหันลม
หมุนเร็วเกินไป ถ6าต6องการหาอุปกรณ3ทางกลท่ีเข6ามาช�วย
ควบคุมความเร็วของเพลากังหันลมน้ัน ก็มีกลไกโกเวอร3
เนอร3 ท่ีสามารถช�วยควบคุมความเร็วของเพลา จาก
ความสัมพันธ3ระหว�างความเร็วของเพลาท่ีหมุนกับแขนโก
เวอร3เนอร3ท่ีกาง และจากผลท่ีแขนกลไกท่ีกางก็สามารถ
ติดตั้งระบบเบรกได6 

ในหัวข6อถัดไปจะกล�าวถึงข6อมูลการอ6างอิงรวมถึง
ทฤษฎีท่ีเก่ียวข6องสําหรับการคํานวณและออกแบบชุด
กลไกโกเวอร3เนอร3 

 
2. ทฤษฎีท่ีเกี่ยวข�อง 

พลังงานลมเปJนพลังงานบริสุทธ์ิ ทําให6กังหันลมเพ่ือ
การผลิตผลังงานเปJนท่ีได6 รับความนิยมอีกทางเลือก
สําหรับการผลิตพลังงาน อีกท้ังสามารถติดตั้งง�ายและ
ราคาไม�แพง ซ่ึงกังหันลมมีท้ังชนิดแนวตั้งและแนวนอน 
แต�กังหันลมชนิดแนวตั้งจะมีข6อดีท่ีสามารถรับทิศทางลม
ได6ทุกทิศทุกทาง โดยเฉพาะกังหันลมซาโวเนียสชนิด 3 ใบ 
ท่ีได6ประสิทธิภาพดีท่ีสุด [1] และกังหันลมเม่ือเวลาท่ี

ใบพัดหมุนน้ัน หากความเร็วของใบพัดเปลี่ยนแปลงจะ
เกิ ดก ารสั่ น สะ เทื อน เกิดขึ้ น  เพ่ื อ เปJ นก ารลด การ
สั่นสะเทือนดังกล�าวสามารถติดตั้งระบบการสั่นสะเทือน
ได6ท่ีเสาของกังหันลมเพ่ือลดการสั่นสะเทือนท่ีเกิดข้ึนจาก
การเปลี่ยนแปลงความเร็วของใบพัดได6 [2]  

 กลไกโกเวอร3เนอร3 เปJนกลไกท่ีถูกนํามาประยุกต3ใช6
ตามความสัมพันธ3ของเพลาหมุน โดยสามารถประยุกต3ได6
หลากหลายเช�นงานประเภทยานยนต3 จะพบในระบบ
เคร่ืองยนต3ดีเซล โดยทําหน6าท่ีควบคุมการปรับจ�ายนํ้ามัน
ให6เหมาะสมกับปริมาณเช้ือเพลิงท่ีใช6ของเคร่ืองยนต3 หรือ
ใช6ในบ6านกังหันลมท่ีต�างประเทศเน่ืองจากปfญหาของ
กระแสลมท่ีควบคุมไม�ได6 โดยกลไกโกเวอร3เนอร3จะทํางาน
เม่ือเพลาหมุนด6วยความเร็วท่ีมากเกินไป ซ่ึงกลไกท่ีใช6เปJน
โกเวอร3เนอร3ชนิดพอร3ตเตอร3 (Porter governor) แต�ใน
งานวิจัยน้ีเลือกใช6โกเวอร3เนอร3ชนิดฮาร3ดเนล (Hartnell 
Governor) โดยกลไกฮาร3ดเนลโกเวอร3เนอร3 จะมีการ
ติดตั้งสปริงเปJนเปJนตัวดึงแขนท่ีติดมวล โดยเม่ือเพลาหมุน
ด6วยความเร็วจะทําให6มวลถูกเหว่ียงออก และหากเพลา
หมุนด6วยความเร็วลดลงมวลก็จะกลับเข6าตําแหน�งสมดุล
ด6วยแรงจากสปริงดังรูปท่ี 1 

 
รูปท่ี 1 กลไกโกเวอร3เนอร3ฮาร3ดเนล [3] 
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จากรูปท่ี 1 สามารถวิเคราะห3หาค�าสปริงท่ีใช6ในการ

กดแขนของโกเวอร3เนอร3ได6 โดยวิเคราะห3จากกลไกท่ี
เปJนไปได6ในการขยับของปลายแขนท่ีความเร็วต�างๆ ซ่ึง
สามารถวิเคราะห3ได6จากรูปท่ี 2 

 
รูปท่ี 2 แสดงแขนของกลไกโกเวอร3เนอร3ท่ีสภาวะ 
         ปกติและท่ีสภาวะแขนกางออกสูงสุด 
 
จากรูปท่ี 2 เม่ือต6องการหาค�าของคงท่ีของสปริงต6อง

รูปค�าแรงเหว่ียงก�อน โดยค�าแรงเหว่ียง Fc1 และ Fc2 หา
ได6จากสมการ (1) 

Fc = m ω2 r   (1) 
โดยท่ี Fc คือ แรงเหว่ียง N 
 m คือ มวล kg 

 ω คือ ความเร็วเชิงมุม rad/s 
 R คือ ระยะระหว�างมวลกับแกน 
   โกเวอร3เนอร3 m 
เม่ือทราบค�าแรงเหว่ียงจากน้ันหาค�าแรงจากสปริง S 

ซ่ึงพิจารณาหาจาก 2 กรณี คือท่ีความเร็วรอบต่ํา แขนไม�
กาง และท่ีความเร็วรอบสูง แขนกาง โดยหาได6จากสมการ 
(2) และสมการท่ี (3) 

Mg+S1

4
∙ y = Fc1∙ x                       (2) 

Mg+S2

4
∙ y = �Fc2∙ x� + �mg∙a2�   (3) 

โดยท่ี S1 คือ แรงจากสปริง N กรณีความเร็วรอบ 
   ต่ํา แขนกลไกกาง 
 S2 คือ แรงจากสปริง N กรณีความเร็วรอบ 
   สูง แขนกลไกกาง 
 M คือ มวลชุดเบรก kg 

 x  คือ ระยะแขนในแนวแกน x 
 x2  คือ ระยะแขนในแนวแกน x เม่ือเพลา 
   หมุนความเร็วสูง แขนกลไกกาง 

 y  คือ ระยะแขนในแนวแกน y 
 y2  คือ ระยะแขนในแนวแกน y เม่ือเพลา 
   หมุนความเร็วสูง แขนกลไกกาง 

โดยแรงจากสปริงจะพิจารณาจากความเร็ว 2 ค�า คือ
แขนโกเวอร3เนอร3ท่ีเพลาหมุนด6วยความเร็วรอบต่ํา S1 
และแขนโกเวอร3เนอร3ท่ีเพลาหมุนด6วยความเร็วรอบสูง S2 
ซ่ึงจะสามารถหาค�าคงท่ีของสปริงได6ดังสมการ (4) 

s = 
S2 - S1

h
                        (4) 

โดยท่ี s คือ ค�าคงท่ีของสปริง N/m 
 S1 คือ แรงจากสปริง N กรณีความเร็วรอบ 
   ต่ํา แขนกลไกกาง 
 S2 คือ แรงจากสปริง N กรณีความเร็วรอบ 
   สูง แขนกลไกกาง 
 h คือ ความสูงท่ีปลายแขนโกเวอร3เนอร3 
   เปลี่ยนแปลง m 
ในการคํานวณน้ันเปJนการพิจารณาจากแขนกลไกโก

เวอร3เนอร3เพียงมวลเดียวเท�าน้ัน โดยในบทต�อไปจะเปJน
การออกแบบชุดกลไกโกเวอร3เนอร3ชนิดฮาร3เนล 

3. การคํานวณและการออกแบบ 

การออกแบบกลไกโกเวอร3เนอร3เพ่ือควบคุมความเร็ว
ของเพลาหมุนน้ัน ได6แบ�งการออกแบบเปJน 

3.1 ตําแหน�ง กลไกโกเวอร3เนอร3ท่ีออกแบบน้ันจะทํา
การติดตั้ งไว6ด6 านล� างของชุดทดสอบอุโมงค3ลมตรง
ตําแหน�งด6านล�างของกังหันลมแนวตั้งดังรูปท่ี 1 

 
รูปท่ี 1 ชุดทดสอบอุโมงค3ลม 
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จากรูปท่ี 1 ชุดทดสอบอุโมงค3ลมแบ�งออกเปJน 3 

ส�วนคือส�วนท่ี  1 ส�วนทางเข6าของลม ส�วนท่ี 2 ส�วน
ทดสอบกังหันลมแนวตั้งชนิด 2 ใบพัด ส�วนท่ี 3 เปJนส�วน
ของทางออกของลมและเปJนส�วนของต6นกําลังของชุด
ทดสอบอุโมงค3ลม โดยพ้ืนท่ีทดสอบท่ีบริเวณพ้ืนท่ีด6านล�าง
ของชุดทดสอบอุโมงค3ลมซ่ึงสูง 85 เซนติเมตร กว6าง 62 
เซนติเมตร และยาว 121 เซนติเมตร โดยพ้ืนท่ีส�วนน้ีจะ
ทําการติดตั้งกลไกโกเวอร3เนอร3ชนิดฮาร3ดเนลท่ีออกแบบ
ไว6 ดังรูปท่ี 3 

 
รูปท่ี 3 กลไกโกเวอร3เนอร3ชนิดฮาร3ดเนลท่ีออกแบบ 

 
จากรูปท่ี 3 จะทําการติดตั้งโดยให6เพลาด6านบนของ

ชุดกลไกต�อกับเพลาของกังหันลมแนวตั้งท่ีอยู�ในส�วนท่ี 2 
ส�วนด6านล�างจะทําการยึดกับโครงของอุโมงลมเพ่ือไม�ให6
เกิดการสั่นสะเทือนเพ่ิมขึ้น 

3.2 กลไกโกเวอร3เนอร3ชนิดฮาร3ดเนลท่ีออกแบบไว6น้ัน
จะ ทําการติดตั้งผ6าเบรกไว6ท่ีส�วนบน และออกแบบชุด
รองรับแขนการหมุนไว6ท้ังหมด 4 แขน โดยแต�ละแขนน้ัน
มีมวลบอล 1 กิโลกรัม และชุดโกเวอร3เนอร3กับระบบเบรก 
1  ดังรูปท่ี 4 

 
รูปท่ี 4 แสดงกลไกโกเวอร3เนอร3ฮาร3ดเนล 

 
จากรูปท่ี 4 เม่ือเพลาหมุนแขนจะกางออกจากแรง

เหว่ียงของมวลท้ัง 4 ก6อน และขณะท่ีเพลาหมุนก็เปJนผล
ให6แขนของกลไกขยับข้ึนเพ่ือพลักจานเบรกท่ีติดตั้งผ6า
เบรกไว6เลื่อไปชิดกับจานเบรกท่ีติดตั้งไว6ด6านบน จะส�งผล
ให6เพลาหมุนช6าลง และขณะท่ีเหลาหมุนช6าลงแขนของ
กลไกก็จะค�อยๆ เคลื่อนกลับเข6าหาตําแหน�งเริ่มต6นจาก
แรงของสปริงท่ีดึงก6านไว6 เม่ือแขนไม�ได6กดจานเบรก
ด6านล�างแล6วจานก็จะหล�นลงมาตามแรงดึงดูดของโลกเม่ือ
จานเบรกจากกันเพลาก็จะหมุนได6อิสระอีกครั้ง แต�ถ6า
ความเร็วเพ่ิมมากข้ึน จนกลไกโกเวอร3เนอร3ทํางานแขน
กลไกก็จะกางออกอีก และจานเบรกก็ทํางานใหม�จะเปJน
เช�นน้ีไปเรื่อยๆ 
3.3 การคํานวนหาแรงของสปริงท่ีใช6ในระบบเบรกของโก
เวอร3เนอร3 สามารถวิเคราะห3ได6จากข6อมูล ดังตารางท่ี 1 
 
ตารางท่ี 1 แสดงรายละเอียดของข6อมูลกลไกท่ีออกแบบ 

 
กลไกไม�กาง กลไกกางสุด 

ความเร็วเพลาหมุน 0 - 295 rpm 350 rpm 
ระยะแกน x 33 mm 7 mm 
ระยะแกน y 44 mm 12 mm 
ระยะระหว�างจานเบรก 16 mm 0 mm 
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ระยะจากมวลถึงเพลา 70 mm 96 mm 
ระยะจากจุดหมุนถึงเพลา 50 mm 
มวลบอล (m) 1 kg 
มวลชุดเบรก (M) 1 kg 

จากตารางท่ี 1 มีรายละเอียดของกลไกท่ีออกแบบไว6
อีกดังรูปท่ี 5 

 
รูปท่ี 5 ขนาดของส�วนประกอบกลไกโกเวอร3เนอร3 
 
จากข6อมูลในตารางท่ี 1 และรูปท่ี 5 สามารถหา

ค�าคงท่ีของสปริงได6จากสมการท่ี (1), (2) และ (3) โดยใน
การคํานวณจะแบ�งเปJน 2 กรณี คือกรณีท่ีกลไกไม�กาง
ออก และกรณีท่ีกลไกกางออกเต็มท่ี 

3.3.1 กรณีเพลาหมุนด6วยความเร็วต่ํา  
3.3.1.1 หาค�าแรงเหว่ียง Fc1 ของมวลนํ้าหนักท่ี

ใส�เข6าไปในกลไก โดยใช6สมการท่ี (1) พิจารณาท่ีเพลา
หมุนเร็วสุดท่ีกลไกไม�ขยับคือ 295 rpm หรือ 30.89 
rad/s จะได6 

Fc1 = m ω2 r = (1) (30.89)2 (0.07) = 66.79 N 
3.3.1.2 หาค�าจากแรงกดท่ีสปริงกระทํากับกลไก

โดยใช6สมการท่ี (2) จะได6 
Mg+S1

4
∙ y = Fc1∙ x 

��1∙9.81�+S1

4
� ∙ 0.044 = 66.79 ∙ 0.033 

                  S1 = 190.56 N 
3.3.2 กรณีเพลาหมุนด6วยความเร็วสูง 

3.3.2.1 หาค�าแรงเหว่ียง Fc2 ของมวลนํ้าหนักท่ี
ใส�เข6าไปในกลไก โดยใช6สมการท่ี (1) โดยเพลาหมุน 350 
rpm หรือ 36.65 rad/s จะได6 

Fc2 = m ω2 r = (1) (36.65)2 (0.096) = 128.95 N 
3.3.2.2 หาค�าจากแรงกดท่ีสปริงกระทํากับกลไก

โดยใช6สมการท่ี (3) จะได6 
Mg+S2

4
∙ y = �Fc2∙ x� + �mg ∙ a2� 

��1∙9.81�+S1

4
� ∙0.012 =�128.95∙0.007�+��1∙9.81�∙0.0475� 

         S2 = 446.4 N 
3.3.3 เม่ือได6แรงจากสปริงท้ัง 2 กรณีสามารถหา

ค�าคงท่ีสปริงได6จากสมการท่ี (3) 

s = 
S2 - S1

h
 

s = 
446.4 – 190.56

0.016
 

      s = 16 kN/m 
จากการคํานวนเม่ือได6ค�าคงท่ีของสปริงโดยค�าของ

สปริงสมมูลมีค�า 16 kN/m แต�ระบบเปJนสปริงท้ังหมด 4 
ตัว และเปJนการต�อชนิดขนาน ทําให6ได6สปริงต�อตัวเปJน 4 
kN/m ในการเลือกใช6สปริงจะใช6สปริงท่ีมีค�าน6อยกว�าหรือ
เท�ากับ 4 kN/m เพราะถ6าเลือกใช6สปริงท่ีมีค�าคงท่ีน6อย
กว�าท่ีคํานวณไว6 กลไกแขนจะกางออกท่ีความเร็วรอบของ
เพลาน6อยกว�าท่ีคํานวณ 

โดยในบทต�อไปจะแสดงผลท่ีได6จากการทดลองท่ี
ความเร็วต�างๆ ของเพลา เพ่ือวิเคราะห3การทํางานของ
ระบบเบรก 

 
4. ผลการทดลอง 

ในการทดลองจะทําการปรับความเร็วของต6นกําลังท่ี
ส�งไปยังกังหันลมในชุดทดสอบอุโมค3ลม โดยความเร็วท่ีใช6
จะเลือกใช6ท่ีอยู�ในช�วงความเร็วของต6นกําลังท่ีความเร็ว
รอบ 280 -400 rpm เพ่ือดูการทํางานของกลไกโกเวอร3
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เนอร3ท่ีกระทําต�อจานเบรก ว�าระยะเบรกท่ีส�งผลต�อ
ความเร็วกังหันเปJนอย�างไร ดังรูปท่ี 6 

 
รูปท่ี 6 แสดงการทํางานของกลไกฮาร3ดเนลโกเวอร3 
         เนอร3เม่ือทําการทดลอง 
 
จากรูปท่ี 6 เม่ือเริ่มการทดลอง จะทําการปรับ

ความเร็วของระบบต6นกําลังเพ่ือส�งกระแสลมให6เข6าไปใน
อุโมงค3ลม และเม่ือลมผ�านในอุโมงค3ลม กังหันลมแนวตั้งก็
จะเร่ิมหมุน โดยกลไกโกเวอร3เนอร3เริ่มทํางานท่ีความเร็ว
รอบ 312 rpm ดังน้ันความเร็วของต6นกําลังจึงเริ่มต6นท่ี
ความเร็วรอบ 280 rpm และเพ่ิมข้ึนทีละ 20 rpm โดย
ทําการทดลองท้ังหมด 10 ครั้งเพ่ือหาเปJนค�าเฉลี่ยของ
ความเร็วต6นกําลัง และ และทําการทดลองไปจนถึง
ความเร็วรอบ 400 rpm เพ่ือให6เพลาของกังหันลมหมุน
เกินกว�าท่ีคํานวณความเร็วของกลไกโกเวอร3เนอร3 เพ่ือ
ทดสอบระบบเบรก โดยทําการทดลอง 10 คร้ัง และหา
ค�าเฉลี่ย ซึ่งในการทดลองน้ันจะตรวจสอบกังหันลมว�า
หมุนด6วยความเร็วรอบเท�าไหร� และท่ีความเร็วรอบต�างๆ 
ระบบเบรกจากกลไกโกเวอร3เนอร3มีระยะห�างเท�าไหร� โดย
ข6อมูลท้ังหมดสามารถสรุปได6ดังตารางท่ี 2 

 
ตารางท่ี 2 แสดงผลการทดลอง 

 
ค�าเฉลี่ยเม่ือกลไกเวอร3เนอร3ทํางาน 

ความเร็ว 
ต6นกําลัง rpm 

ความเร็วของ 
เพลากังหัน rpm 

ระยะห�าง 
จากเบรก mm 

0 0 16 
280 273 16 

300 291 16 
320 312 11 
340 338 7 
360 353 1 
380 355 0 
400 358 0 

 
โดยหัวข6อถัดไป เปJนการสรุปผลและวิเคราะห3ผลท่ีได6

จากการทดลอง 
 

5. สรุปผลการทดลอง 

จากผลการทดลองน้ันสามารถสรุปวิเคราะห3ผลท่ีได6
เปJน 2 ส�วน คือประสิทธิภาพของระบบต6นกําลังท่ีส�งผล
ต�อ กังหันลม และอีกส�วนคือความสัมพันธ3ระหว�าง
ความเร็วของเพลากังหันลมแนวตั้งกับระยะห�างระหว�าง
จานเบรก 

5.1 ผลการทดลองประสิทธิภาพการส�งถ�ายกําลังของ
ต6นกําลังไปยังกังหันลมแนวตั้ง ซ่ึงสรุปข6อมูลดังกราฟใน
รูปท่ี 7 

 
รูปท่ี 7 แสดงกราฟเปรียบเทียบความเร็วรอบ 
        ระหว�างความเร็วของระบบต6นกําลังกับ 
        ความเร็วของกังหันลม 
 
โดยประสิทธิภาพของกังหันลมท่ีได6รับกระแสลมจาก

ต6นกําลังอยู�ท่ีประมาณร6อยละ 98 โดยประสิทิภาพของ
กังหันลมจะเริ่มลดลงเม่ือความเร็วรอบเกิน 350 rpm 
เน่ืองจากระบบเบรกเริ่มทํางาน เปJนผลให6ความเร็วท่ีควร
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จะเปJนถูกระบบเบรกชะลอความเร็วจนได6ความเร็วท่ี
ใกล6เคียงกับความเร็วควบคุม คือท่ีความเร็วรอบ 350 
rpm 

แต�หากทําการล็อคแขนของกลไกโกเวอร3เนอร3ไม�ให6
แขนกลไกกางออกเม่ือเพลาหมุน ความเร็วท่ี ได6จะ
ใกล6เคียงกับความเร็วต6นกําลัง 

5.2 ความสัมพันธ3ระหว�างความเร็วของเพลากังหัน
ลมแนวตั้ งกับระยะห� างระหว�างจานเบรก โดยเม่ือ
ความเร็วของเพลาหมุนเกิน 295 rpm กลไกแขนโกเวอร3
เนอร3จะเริ่มกางออก และเปJนผลทําให6ไปผลักจากเบรกให6
ข้ึนไปชิดจานเบรกอีกจาน โดยระยะห�างระหว�างจานเบรก
ท้ัง 2 จะชนสนิทท่ีความเร็วรอบ 350 rpm ซ่ึงสามารถ
สรุปได6ดังรูปท่ี 8 

 
รูปท่ี 8 กราฟแสดงความสัมพันธ3ระหว�างความเร็ว 
        ของเพลากังหัน กับระยะห�างระหว�างจาน 
        เบรก 
 
จากการทดลองสามารถสรุปได6ว�ากลไกโกเวอร3เนอร3

สามารถช�วยชะลอความเร็วไม�ให6เพลาของกังหันลมหมุน
เร็วเกินไป แต�ด6วยวัสดุท่ีใช6ทําระบบเบรกเปJนผ6าเบรก ทํา
ให6การเบรกปล�อยเรื่อยๆ เกิดการสึกหรอของผ6าเบรกได6
ค�อนข6างไว แต�ถ6าใช6ร�วมกับระบบปhองกันท่ีใช6ในปfจจุบัน
คือการปรับมุมใบของกังหันลม จะทําให6เกิดประสิทธิภาพ
การปhองกันท่ีดี  
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