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"โรสต�า" สปร
งยางร
บแรงบ
ด – การเล�อกใช�งานเพ��อการต�งโซ�และสายพาน
(ROSTA Torsional Rubber Spring – Chain&Belt Tensioner) 

     ปร�ญญา  ปราชญ�น�ว�ฒน� 
       parinya@virtus.co.th
       บร�ษ�ท เวอร�ท�ส จ�าก�ด

การส�งก�าล�งด�วยโซ�และสายพานเป!นท"#น�ยมอย�างมากในอ&ตสาหกรรม โดยป)จจ�ยหล�กในการการส�งก�าล�งอย�างม"
ประส�ทธ�ภาพ ค-อ การให�แรงต.งแก�โซ�และสายพานให�มากเพ"ยงพอเพ-#อหล"กเล"#ยงป)ญหาการไถลต�ว (slip) ของสายพาน
และการสะบ�ดต�วท�2งน"2เพ-#อลดอ�ตราการใช�พล�งงานในการข�บเคล-#อน โดยในแต�ละรอบของการหม&นเม-#อสายพานม"การ
เคล-#อนท"#ผ�านล�อล4กรอกต�วข�บ (driver pulley) จะส�งผลให�แรงด.งในสายพานม"การเปล"#ยนแปลงเพ�#มข.2นและลดลง ใน
การใช�งานจร�งม�กจะม"การเพ�#มหร-อลดความเร5วรอบและการเก�ดภาระแรงกระชากท�าให�สายพานเก�ดการไถลต�ว เม-#อ
เวลาท�างานผ�านไประยะหน.#งสายพานจะม"การย-ดต�วออกท�าให�เก�ดการไถลต�วของสายพานมากข.2นโดยเป!นการเพ�#ม
อ�ตราการส4ญเส"ยท�2งก�าล�งงานและความเร5ว[1] รวมถ.งการเก�ดความร�อนสะสมในสายพานซ.#งเป!นป)จจ�ยเสร�มท�าให�สาย
พานม"การย-ดต�วเพ�#มข.2นอ"ก ส�าหร�บโซ�ม"การย-ดต�วออกเน-#องจากการส.กหรอน�2นเก�ดข.2นจากสาเหต&ส�าค�ญ 2 ประการ ค-อ
ผลจากการเป!นร4ปหลายเหล"#ยม(polygon effect) และภาระแรงกระแทก กล�าวค-อผลของการเป!นร4ปหลายเหล"#ยมเก�ด
ข.2นเม-#อโซ�ม"การวางต�วตามความโค�งของล4กรอก (pulley) ต�วข�บและต�วตาม เป!นผลให�เก�ดแรงกระแทกแบบกล�บไป
มากระท�าระหว�างโรลเลอร�ของโซ� (roller) และฟ)นเฟ7อง นอกจากน"2ย�งม"การเส"ยดส"ก�นระหว�างสล�กและแผ�นต�อ
(link) ในท&กๆ ข�อต�อของโซ� ด�งน�2นเม-#อแต�ละข�อต�อเก�ดการส.กหรอจ.งท�าให�โซ�ย-ดต�วออกได�มาก 

  
 ท�2งโซ�และสายพานเม-#อม"การย-ดต�วออกจะเก�ดการสะบ�ดต�วซ.#งสร�างแรงส�#นสะเท-อนส�งผ�านไปย�งอ&ปกรณ�อ-#นๆ

เช�น เฟ7องข�บต�างๆ, ตล�บล4กป7น (bearing), เพลา เป!นต�น ท�าให�เก�ดเส"ยงด�งและสร�างความเส"ยหายก�อนเวลาอ�นควร
ในทางกล�บก�นหากสามารถลดการย-ดต�วของโซ�และสายพานได�เท�าก�บเป!นการย-ดอาย&การใช�งานอ&ปกรณ�ต�างๆในระบบ
รวมถ.งการลดอ�ตราการใช�พล�งงานในการข�บเคล-#อนอ"กด�วย การท"#จะลดการย-ดและสะบ�ดต�วของโซ�และสายพานใน
ขณะท"#ต�องร�กษาระด�บความต.งให�เหมาะสมจะต�องอาศ�ยว�สด&ท"#ม"ความย-ดหย&�นส4งและด4ดซ�บแรงกระชากได� ด�วยเหต&น"2
สปร�งยางจ.งเข�ามาม"บทบาทส�าค�ญและสามารถให�ค&ณสมบ�ต�ท"#ต�องการด�งกล�าวได�เป!นอย�างด" [2]

สปร�งโรสต�า (ROSTA spring) เป!นสปร�งยางร�บแรงบ�ดโดยประกอบด�วยช�2นยางธรรมชาต�ร4ปทรงกระบอก
(ความแข5งประมาณ 78-80 shore A) น�ามาอ�ดต�วเข�าก�บม&มท�2งส"#ของโครงโลหะโดยม"แกนเพลาโลหะเป!นจ&ดหม&น ด�ง
ร4ปท"# 1   

             ร4ปท"# 1 ล�กษณะสปร�งโรสต�าซ.#งประกอบด�วยช�2นยางร�บแรงกด
 ก�อนหน�า (pre-compressed)โดยม"เพลาโลหะแกน
 กลางเป!นจ&ดหม&น
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เน-#องจากการร�บแรงบ�ดด�วยช�2นยางซ.#งร�บแรงกดจากการบ�ดต�วของแกนเพลาโลหะ จ.งม"ข�อได�เปร"ยบ[2] ด�งน"2

1. ม"ความสามารถในการร�บแรงบ�ดได�ส4ง
2. ม"ความย-ดหย&�นส4ง
3. ม"ความสามารถในการด4ดซ�บแรงส�#นสะเท-อน (Damping) ท"#ด" 
4. ม"ความปลอดภ�ยเม-#อเก�ดความเส"ยหาย
5. ง�ายและสะดวกต�อการออกแบบเพ-#อการต�ดต�2งใช�งาน

เม-#อทดลองการข�บเคล-#อนด�วยโซ�เพ-#อเปร"ยบเท"ยบการสะบ�ดต�วของโซ�  พบว�าโซ�ท"#ถ4กให�แรงต.งโดยแขนต.งโซ�
โรสต�าจะม"ความย-ดหย&�นในการร�กษาแรงต.งโซ�ท"#เหมาะสมเม-#อเก�ดแรงสะบ�ดหร-อกระชาก ท�าให�สามารถลดอ�ตราการย-ด
ต�วของโซ�, ลดแรงส�#นสะเท-อนท"#เก�ดจากการสะบ�ดต�ว, ไม�เก�ดการไถลต�ว (สายพาน) เม-#อเปร"ยบเท"ยบการให�แรงต.งโซ�
ด�วยเฟ7องโซ�เพ"ยงอย�างเด"ยว ด�งแสดงในร4ปท"# 2 [3]

ร4ปท"# 2 แสดงความสามารถในการลดแรงสะบ�ดต�วของโซ�ด�วยแขนต.งโซ�/สายพาน
โรสต�าซ.#งเปร"ยบเท"ยบจากโซ�ด�านล�างซ.#งใช�เพ"ยงเฟ7องโซ�ในการให�แรงต.งซ.#ง
ไม�ม"ความย-ดหย&�นหร-อปร�บแรงต.งให�เหมาะสมได� ซ.#งส&ดท�ายแล�วโซ�จะม"การ
ย-ดต�วออกได�อ"กท�าให�เก�ดการสะบ�ดต�วสร�างความเส"ยหายต�อโซ�และฟ)นเฟ7อง
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จากการทดสอบและใช�งานในอ&ตสาหกรรมมานานกว�า 60 ป;[3] การใช�งานสปร�งโรสต�าเพ-#อการต.งโซ�และ
สายพานหร-อเป!นท"#ร4�จ�กก�นในช-#อว�าแขนต.งโซ�/สายพานโรสต�า (ROSTA chain&belt tensioner) ได�เป!นท"#น�ยม
มากในป)จจ&บ�น โดยภาพต�วอย�างการใช�งานด�งแสดงในร4ปท"# 3

(3.1) (3.2)

ร4ปท"# 3 การใช�งานแขนต.งโซ�/สายพานโรสต�าโดย
   (3.1) ต.งสายพานจากด�านนอกโดยให�แรงต.งจากด�านหล�งสายพาน

(3.2) ต.งโซ�ค4�จากด�านนอกโดยการต�ดต�2งให�แขนโลหะขนานก�บ
         แนวโซ�มากท"#ส&ด 

ในบางกรณ"ซ.#งม"ข�อจ�าก�ดด�านพ-2นท"#ต�ดต�2งแขนต.งสายพาน จ.งม"การออกแบบฐานรองมอเตอร� (motor base)

ซ.#งให�แรงต.งจากฐานมอเตอร�และท�างานโดยไม�ม"ส�วนส�มผ�สก�บผ�วสายพานโดยตรง ด�วยว�ธ"น"2สามารถลดแรงต.งสาย
พานขณะล4กรอกเร�#มออกต�วได�ประมาณ 10-20 % [3] (ร4ปท"# 4)

ร4ปท"# 4 ฐานรองมอเตอร�โรสต�า
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แขนต.งโซ�/สายพานโรสต�า ประกอบด�วยช�2นส�วนต�างๆ ด�งน"2 (ร4ปท"# 5.1)

ก) โมด4ลสปร�งโรสต�า (ROSTA spring module) ซ.#งด4ดซ�บแรงกระชากของโซ� (shock absorbtion)

ข) แขนโลหะซ.#งย.ดจากแกนโมด4ลสปร�งโรสต�าซ.#งส�วนปลายต�อเข�าก�บส�วนส�มผ�สโซ�
ค) ส�วนส�มผ�สโซ�หร-อสายพาน (ร4ปท"# 5.2) ได�แก� เฟ7องโซ�, ล4กกล�2งส�าหร�บสายพาน เป!นต�น  

(5.1) ส�วนประกอบต�างๆ ของแขนต.งโซ�/สายพานแบบโรสต�า 

       (ก) เฟ7องโซ�          (ข) Chain Rider     (ค) ล4กกล�2ง 

(5.2)  ร4ปแบบส�วนส�มผ�สโซ�หร-อสายพาน

ร4ปท"# 5 ส�วนประกอบต�างๆ ของแขนต.งโซ�/สายพานแบบโรสต�า 
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1. การเล�อกขนาดของแขนต�งโซ�/สายพานแบบโรสต�า

ต�องค�าน.งถ.งแรงต.งท"#ต�องการซ.#งต�องสอดคล�องก�บขนาดโซ�หร-อสายพานท"#ม"อย4�  โดยแขนต.งโซ�/สายพาน
โรสต�าแสดงขนาดตามแรงบ�ดท"#ส4งข.2นตามองศาการบ�ดต�ว ด�งตารางท"# 1  

ตารางท"# 1 [3]  แสดงขนาดแรงบ�ดท"#เก�ดข.2นตามองศาการบ�ดต�วของแขนโลหะ
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ตารางท"# 2 [3]  แสดงมาตรฐานแรงต.งควบค&มสายพานประเภทต�างๆ 

การประมาณแรงต.งออกแบบซ.#งใช�ในการต.งสายพานเพ-#อป=องก�นการไถลต�ว ด�งน"2
 
(ก) ตรวจสอบแรงต.งควบค&ม (Tensile control force) ต�อสายพาน 1 เส�น (ตารางท"# 2)

(ข) ค4ณแรงทดสอบด�วยจ�านวนสายพาน
(ค) ค�านวณแรงต.งออกแบบโดยเพ�#มแรงต.งอ"ก 100% ซ.#งเป!นการเผ-#อเพ-#อป=องการการไถลต�วขณะท"#ม"
      การเร�#มออกต�วของล4กรอกต�วข�บ (Start up) ด�งน�2นร4ปแบบสมการในการประมาณค�าแรงต.งท"#
      ต�องการ ค-อ [3]

F =F i×n×2 (1)

     โดย     F = แรงต.งออกแบบ, N

   Fi = แรงต.งควบค&มต�อสายพาน 1 เส�น ตามมาตรฐานตารางท"# 2, N

   n  = จ�านวนสายพาน  

(ง) เล-อกแขนต.งสายพานโรสต�าท"#ให�แรงต�2งฉากก�บแนวแขนโลหะท"#ระยะบ�ดต�ว 20 องศา 
     ในตารางท"# 1 ต�องไม�น�อยกว�าแรงต.งออกแบบท"#ค�านวณได� 
(จ) ต�ดต�2งแขนต.งสายพานโรสต�าโดยต�2งระยะบ�ดต�วก�อนหน�า 25 องศา

หมายเหต&:
   แรงต.งควบค&ม ค-อ แรงทดสอบท"#ใช�กดสาย
พานท"#ม"ระยะห�างระหว�างล4กรอก 1000 มม. 
แล�วท�าให�เก�ดระยะย&บต�ว 16 มม. ณ จ&ดก.#ง
กลางระหว�างล4กรอกท�2งสอง  
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ต�วอย�างการค�านวณ

ต�องการต.งสายพานประเภท SPC จ�านวน 5 เส�น ด�วยแขนต.งสายพานโรสต�า โดยเส�นผ�านศ4นย�กลางล4กรอก
ต�วเล5กม"ขนาดไม�เก�น 355 mm. ซ.#งม"ข�2นตอนการค�านวณด�งน"2

– จากตารางท"# 2, แรงต.งควบค&มต�อสายพาน 1 เส�นม"ค�าเท�าก�บ 80-90 N. โดยค�าส4งส&ด ค-อ Fi = 90 N.

– สายพานจ�านวน 5 เส�น
– จากสมการท"# 1, F = 90 x 5 x 2 = 900 N

– จากตารางท"# 1, ท"#การบ�ดต�ว 20 องศา  ขนาดแขนต.งสายพานท"#ให�แรงต�2งฉากก�บแนวแขนโลหะส4งกว�า
900 N น�#นค-อ ขนาด SE 45 ซ.#งให�แรงเท�าก�บ 1,300 N.

– ซ.#งการใช�งานจร�งจะต�ดต�2งโดยม"การบ�ดต�วก�อนหน�า 25 องศา (การกดส�วนส�มผ�สโซ�/สายพานจนกระท�#ง
แขนโลหะม"การบ�ดต�วจากต�าแหน�งเร�#มต�น 25 องศา ซ.#งส�งเกตได�จาก torsion angle scale ด�งร4ป 5.1

จากข�2นตอนการค�านวณเบ-2องต�น ท�าให�สร&ปการเล-อกขนาดแขนต.งสายพานโรสต�าให�เหมาะก�บสายพานขนาด
ต�างๆ ด�งแสดงในตารางท"# 3 ด�งน"2

ตารางท"# 3 การเล-อกขนาดแขนต.งโซ�โรสต�าให�เหมาะสมก�บสายพานขนาดต�างๆ  [4]
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      ส�าหร�บการค�านวณเพ-#อเล-อกขนาดในการต.งโซ� ม"ร4ปแบบเด"ยวก�บการเล-อกสายพาน ซ.#งข.2นก�บผลการทดสอบ
แรงท"#เหมาะสมส�าหร�บโซ�แต�ละขนาด ด�งแสดงตามตารางท"# 4 

ตารางท"# 4 การเล-อกขนาดแขนต.งโซ�โรสต�าให�เหมาะสมก�บโซ�ขนาดต�างๆ  [4]

2.  ล
กษณะการต
ดต
#งแขนต�งโซ�/สายพานโรสต�า

โดยต�ดต�2งให�แขนโลหะม"ท�ศทางขนานก�บแนวทางโซ�หร-อสายพานและท�ศทางของแขนช"2ไปทางเด"ยวก�บท�ศ
ทางการเคล-#อนท"#ของโซ�หร-อสายพาน (ร4ปท"# 6)  ท�2งน"2ควรต�ดต�2งโซ�หร-อสายพานในด�านหย�อนเสมอ นอกจากน"2ย�งม"ข�อ
พ.งระว�งท"#แตกต�างก�นระหว�างการต.งโซ�และสายพานด�งน"2

ร4ปท"# 6 ล�กษณะท�ศทางการต�ดต�2งแขนต.งโซ�/สายพานท"#เหมาะสม  
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2.1 การต�ดต��งเพ�
อต�งสายพาน

2.1.1 กรณ"ต�ดต�2งจากด�านนอกโดยให�แรงต.งจากด�านหล�งสายพาน(ร4ปท"# 7.1) เส�นผ�านศ4นย�กลางของล4กกล�2ง
ท"#เป!นส�วนส�มผ�สสายพาน (ร4ปท"# 5.2 ค ) ควรม"ขนาดอย�างน�อย 2/3 ของขนาดเส�นผ�านศ4นย�กลางล�อ
ล4กรอกท"#ม"ขนาดเล5กท"#ส&ดและความกว�างของล4กกล�2งควรมากกว�าความกว�างของสายพาน 20%  โดย
ต�องต�ดต�2งให�ห�างจากล4กรอกต�วถ�ดไปให�มากท"#ส&ด ท�2งน"2เพ-#อลดระด�บความเค�นด�ดท"#เก�ดจากการห�กงอ
โดยการกดของแขนต.งสายพาน

2.1.2 กรณ"ต�ดต� 2งจากด�านในโดยให�แรงต.งจากด�านร�องสายพาน(ร4ปท" # 7.2) ควรต�ดต� 2งแขนต.งสายพาน
ให�อย4�ในบร�เวณท"#ใกล�ก�บล4กรอกต�วตาม(ล4กรอกขนาดใหญ�) โดยม�กใช�ในกรณ"ท"#สายพานม"ความยาว
มากและเก�ดการส�#นสะเท-อนระด�บส4ง

    (7.1) ต�ดต�2งจากด�านนอก     (7.2) ต�ดต�2งจากด�านใน (ร�องสายพาน)

  (7.3) ต�ดต�2งแบบบ4มเมอแรงกรณ"ท"#โซ�
หร-อสายพานม"ความยาวมากๆ

       ร4ปท"# 7 ร4ปแบบและล�กษณะการต�ดต�2งท"#เหมาะสมส�าหร�บการต.งสายพาน

2.1.3 กรณ"ท" #ม"การข�บโซ�หร-อสายพานท"#ม"ความยาวมากๆ อาจม"การด�ดแปลงร4ปแบบของแขนโลหะใน
ล�กษณะท"#เร"ยกว�าบ4มเมอแรง (Boomerang tensioner) ด�งร4ปท"# 7.3
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2.2 การต�ดต��งเพ�
อต�งโซ�

      ควรต�ดต�2งให�เฟ7องโซ�ของแขนต.งโซ� (ร4ปท"# 5.2 ก) ลงร�องโซ�อย�างน�อย 3 ร�อง ด�งร4ปท"# 8

ร4ปท"# 8  แสดงการต�ดต�2งแขนต.งโซ�โรสต�าท"#เหมาะสม

ร$ปแบบความเส(ยหาย

1. เน-#องจากงานต.งโซ�และสายพานจ�ดว�าเป!นงานเบาส�าหร�บระบบสปร�งโรสต�า ด�งน�2นความเส"ยหายท"#เก�ดข.2นม�กเก�ดจาก
     การหมดอาย&การใช�งานเน-#องจากความล�าท�าให�ยางเส-#อมสภาพมากกว�าการแตกห�กเส"ยหาย (ร4ปท"# 9) โดยล�กษณะ
    เร�#มแรกของการหมดอาย&การใช�งาน ค-อ การส4ญเส"ยสภาพความย-ดหย&�นของยางท�าให�แกนโลหะไม�บ�ดกล�บมาย�ง  
    ต�าแหน�งเด�ม (coldflow) โดยท"#สภาวะการท�างานท"# 25 องศาเซลเซ"ยสแขนต.งโซ�/สายพานโรสต�าม"อาย&การใช�งาน 
    12-15 ป;

2. การต�ดต�2งโดยให�องศาการบ�ดต�วก�อนหน�าก�บโซ�/สายพานไม�เพ"ยงพอ เม-#อเก�ดการสะบ�ดต�วของอาจท�าให�ช�2นภายใน 
     ด4ดซ�บแรงสะบ�ดด�งกล�าวไม�เพ"ยงพอเป!นเหต&ให�แขนโลหะเก�ดการแตกห�กเส"ยหายได�            

ร4ปท"# 9 ล�กษณะแขนต.งโซ�/สายพานหมดอาย&การท�างาน จากการเก�ด coldflow [3], [4]
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