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การออกแบบและสรางรถตัดหญาควบคุมระยะไกลดวยคลื่นวิทยุ
The Design and Construction of remote control lawn mower by radio wave
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บทคัดยอ
โครงการวิจัยน้ีเปนการพัฒนารถตัดหญาควบคุมดวยวิทยุบังคับ ใหสามารถเคลื่อนท่ีและตัดหญาตาม

สภาพแวดลอมท่ีตองการและเปนอันตรายตอมนุษยได โดยมีวัตถุประสงค เพ่ือพัฒนารถตัดหญาใหควบคุมดวยวิทยุ
บังคับระยะไกล จากผลการศึกษาพบวาอัตราการสิ้นเปลืองนํ้ามันเช้ือเพลิงของรถตัดหญาในการควบคุมการตัดหญา
ทดสอบท่ีความสูงของหญา 6 8 และ 10 เซนติเมตร คาความสิ้นเปลืองนํ้ามันเช้ือเพลิงเฉลี่ยอยูท่ี 113 117 และ 123
มิลลิลิตร โดยใชเวลาในการตัดหญาเฉลี่ยอยูท่ี 6.6 8.01 และ 9.69 นาที

Abstract
Thesis is the development of radio-controlled lawn mower which can move and cut the

grass in the desired environment and dangerous to human. The objective is to develop a radio-
controlled lawn mower. The results showed that the rate of fuel consumption of controlled lawn
mower in to cutting grass. The height of the grass at 6, 8 and 10 cm. It has the average fuel
consumption is 113, 117 and 123 ml. The average time in the mowing is 6.6, 8.01 and 9.69 minutes

คําสําคัญ : รถตัดหญา วิทยุบงัคับ คาความสิ้นเปลืองนํ้ามันเช้ือเพลิง
Keywords : The grass car cutting ,  Radio control , fuel consumption
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1. บทนํา
การพัฒนาระบบควบคุมแบบไรสายหรือระบบควบคุมระยะไกล ไดมีการพัฒนาอยางตอเน่ืองและเขามามี

บทบาทตอชีวิตประจําวันของมนุษยเปนอยางมากไมวาจะเปนการใชงานในวิทยุ โทรทัศน โทรศัพทมือถือ ระบบสื่อสาร
ดาวเทียม ยานอวกาศ หรือแมแตระบบคอมพิวเตอร

ประโยชนของการใชระบบควบคุมระยะไกลแทนมนุษย คือลดความเสี่ยงในการทํางานของพ้ืนท่ี ท่ีเปน
อันตรายตอมนุษยและแรงงานของมนุษย อีกท้ังอันตรายจากแสงแดดจัดและอุบัติเหตุจากการทํางานใกลเครื่องจักรใน
บริเวณดังกลาวอีกดวย เหตุผลหลักท่ีใชการควบคุมระยะไกล คืออํานวยความสะดวกและคลองตัวในการทํางานน้ันเอง
มีการพัฒนาประยุกตใชในดานการเกษตรกรรมหลายอยาง เชน งานวิจัยทางดานสิ่งแวดลอมซึ่งมุงเนนการจัดการ
ทรัพยากรนํ้า เรืออัตโนมัติสามารถเคลื่อนท่ีไปตามจุดท่ีกําหนด โดยใชคนบังคับจากระยะไกลผานคลื่นวิทยุแบบ 2.4
GHz หรือสามารถเคลื่อนท่ีแบบอัตโนมัติ โดยใชอุปกรณ GPS และ Inertial Measurement Unit ควบคูกันในการนํา
รอง และงานวิจัยการออกแบบหุนยนตพนหญาวัชพืชแบบไรสายท่ีควบคุมดวยไมโครคอนโทรลเลอร (Addoddorn C,
January - February 2010.)

โครงการวิจัยน้ีไดศึกษาและนําระบบการควบคุมระยะไกลมาประยุกต โดยใชหลักการควบคุมดวยสัญญาณ
คลื่นวิทยุ เพ่ือนํามาใชควบคุมการทํางานของรถเข็นตัดหญา โดยมีการออกแบบและติดตั้งระบบขับเคลื่อนใหม จากเดิม
ท่ีมีแตลอไวเข็นและออกแบบระบบบังคับเลี้ยว พรอมติดตั้งตัวรับสัญญาณคลื่นวิทยุเพ่ือควบคุมการทํางานอุปกรณท่ี
ออกแบบเพ่ิม โดยผานวงจรไฟฟาและอิเล็กทรอนิกสท่ีออกแบบมาใชในการควบคุมการทํางานท้ังหมดของรถตัดหญา

2. วิธีการทดลอง
2.1 การดําเนินการศึกษาทดลอง มี 3 ข้ันตอน คือ

2.1.1 การออกแบบดัดแปลงสรางรถตัดหญาบังคับวิทยุ ซึ่งมีลําดับข้ันตอนดังน้ี
ระบบสงกําลังและบังคับเลี้ยว ใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงในการขับเคลื่อนตัวรถ โดยใชโซสงกําลังจาก

มอเตอรไปยังเพลา สวนการบังคับเลี้ยวใชมอเตอรอีกตัวเปนขับและมีชุดอิเล็กทรอนิกสควบคุมการทํางาน ระบบบังคับ
วิทยุประกอบดวยคลื่นรับและสงพรอมแรความถ่ี และมีชุดอิเล็กทรอนิกสควบคุมการทํางานในการขับเคลื่อน บังคับ
เลี้ยวรถตัดหญา และเรงเครื่องยนตสําหรับการตัดหญา
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2.1.2 แสดงแผนการดําเนินงานผลิตโครงการ

รูปท่ี 1 แผนผังการดําเนินงาน
ในโครงการน้ีเลือกใชเครื่องยนตตัดหญาแบบสะพายบา มีการดัดแปลงติดตั้งในตัวถังรถตัดหญาแบบเดินตาม

ใหเปนเครื่องตนกําลังในการตัด และทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณท่ีออกแบบติดตั้งเพ่ิมใหม ตลอดจน
หาอัตราการสิ้นเปลืองพลังงานของรถตัดหญา

2.1.3 การหาประสิทธิภาพของรถตัดหญาบังคับวิทยุ ซ่ึงมีลําดับขั้นตอนดังนี้
กําหนดคาตัวแปรตนคือ ตัวรถตัดหญา และตัวแปรตามไดแก การหาประสิทธิภาพในดาน ความคลองตัวใน

การทํางานความเร็วในการทํางาน ความสิ้นเปลืองพลังงาน สวนตัวแปรควบคุม ไดแก สถานท่ีตัดหญา ชนิดของหญา
และความสูงของหญา
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รูปท่ี 2 คันชักกับแขนเลี้ยวและระบบขับเคลื่อนดวยเพลาท่ีออกแบบใหม

รูปท่ี 3 โครงรถท่ีติดตั้งตัวขับเคลือ่นและระบบบังคับเลีย้ว พรอมกลองควบคุมระยะไกล
หมายเลข 1 คือ มอเตอรกระแสตรง 24 V, 40 W
หมายเลข 2 คือ แบตเตอรี่ 24 V, 10 A
หมายเลข 3 คือ มอเตอรกระแสตรง 24 V, 100 rpm
หมายเลข 4 คือ ชุดวงจรควบคุม
หมายเลข 5 คือ ระบบสงกําลังแบบขับเคลื่อนดวยโซ
หมายเลข 6 คือ ระบบเลี้ยวแบบคันชัก
หมายเลข 7 คือ เซนเซอรตําแหนงมุมเลี้ยว
หมายเลข 8 คือโครงสรางตัวถังรถตัดหญา

2.2 การออกแบบสรางระบบขับเคลื่อนและบังคับเลี้ยวในตัวถังรถตัดหญา
ทําการศึกษาระบบขับเคลื่อนและระบบบังคับเลี้ยว ทําการออกแบบและสราง โดยเลือกออกแบบ 2 ลักษณะ

และทําการทดสอบดังน้ี
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2.2.1 ระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 1
การออกแบบโดยใชเพลาขับเคลื่อนท่ีในสองลอหลัง โดยสงกําลังจากมอเตอรดวยโซขับ ออกแบบระบบการ

บังคับเลี้ยวท่ีสองลอหนาแบบคันชัก โดยใชมอเตอรอีกตัวควบคุมการบังคับของสองลอหนา (Nontasriwiwat S,
2005.)

รูปท่ี 4 หลักการทํางานวงจรควบคุม (Mungme N, Duangmane W, Loday A, 2010.)

จากรูปท่ี 4 มีชองควบคุมท่ีใชงาน 3 ชอง คือ 1 3 และ 5 ชอง 1 ใชควบคุมระบบบังคับเลี้ยวลอหนา
หลักการทํางานคือ สัญญาณจากวิทยุบังคับสั่งมาท่ีภาครับ ไฟจากแบตเตอรี่เขาเซอรโวผานชุดควบคุมหรือไดเวอร
เพ่ือเพ่ิมกระแสจาก 5 โวลต ใหเปน 12 โวลล มาท่ีเซอรโวท่ีเราดัดแปลงจากตัวเดิม เพราะเซอรโวมีกระแสต่ํา
จึงดัดแปลงใชตอเขากับตัวตานทานแบบปรับคาได 5 กิโลโอหม ท่ีเปนตัวกําหนดระยะการเลี้ยว จากน้ันปอน
แรงดันไฟฟาท่ีเพ่ิมแรงดันจาก 5 โวลตเปน 12 โวลตเขาไปท่ีหนาสัมผัสของรีเลย ซึ่งจะเปนตัวตัดตอวงจรเลี้ยวซาย-ขวา
(kangwasjid S, 1989 ; Srikaw A, Kunwonwanidpong T, Komsawad P, 2011; Mungme N, Duangmane W,
Loday A, 2010.)

ชอง 3 ใชควบคุมระบบขับเคลื่อนลอหลัง หลักการทํางานคือ สัญญาณจากวิทยุบังคับสั่งมาท่ีภาครับ ไฟจาก
แบตเตอรี่เขาสปดคอนโทรล ไปท่ีรีเลยเขาหนาสัมผัสของรีเลยท่ีเปนตัวตัดกลับทางหมุนของมอเตอรเดินหนาและถอย
หลัง เขาไปมอเตอร ทําใหมอเตอรทํางานได 3 ระดับ คือ ความเร็วต่ํา ปานกลาง สูง เพราะวาสปดคอนโทลสามารถ
ปรับระดับของกระแสไฟท่ีเขามอเตอรทําใหสามารถควบคุมความเร็วได
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รูปท่ี 5 แผนผังการทํางานของภาครับและสง
ชอง 5 ใชควบคุมสวิทซตัด-ตอ เดินหนาถอยหลัง หลักการทํางานคือ สัญญาณจากวิทยุบังคับมาท่ีภาครับ ไฟ

จากแบตเตอรี่สงมาท่ีเซอรโว ท่ีทําหนาท่ีตัดตอกระแสไฟ กระแสไฟฟาจะไปท่ีหนาสัมผัสของรีเลยจะตัดตอ ซึ่งเปนกลับ
ทางหมุนของมอเตอรเพ่ือใหรถเดินหนาและถอยหลัง

หลักการทํางานของข้ันตอนการทํางานของภาคสง-รับ คือ สัญญาณจากวิทยุบังคับสงไปยังภาครับ ภาครับ
สัญญาณวิทยุจะมีชองสัญญาณ 6 ชอง ชองสัญญาณท่ีใช คือ ชอง 1, 3, 5

สัญญาณชอง 1 ใชบังคับการเลี้ยวซาย-ขวา การทํางาน คือ ไฟเขารีเลยไปท่ีแผงวงจรหรือไดเวอรเพ่ือแปลง
กระแสจาก 5 โวลตเปน 12 โวลต สงไปท่ีมอเตอรบังคับเลี้ยว เขาเซอรโวทําหนาท่ีเปนตัวบังคับระยะการเลี้ยวแลว
สงกลับมาท่ีหนาสัมผัสของรีเลยเปนตัวทําหนาท่ีตัดตอเลี้ยวซาย-ขวาของมอเตอร

สัญญาณชอง 3 ใชควบคุมการขับเคลื่อนเดินหนา-ถอยหลัง ไปเขาท่ีสปดคอนโทรลไปท่ีหนาสัมผัสของรีเลยท่ี
เปนตัวกลับทางหมุนของมอเตอรเดินหนา-ถอยหลัง แลวเขาไปยังมอเตอร

รูปท่ี 6 ตัวรถพรอมตดิตั้งเครื่องตัดหญาแบบสะพายบาระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 1
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สัญญาณชอง 5 ใชควบคุมสวิตซตัดตอเดินหนา-ถอยหลัง ไปเขาท่ีเซอรโวซึ่งเปนตัวทําหนาท่ีเปนสวิตซตัดตอ
วงจรเดินหนา-ถอยหลัง แลวสงไปท่ีรีเลยทําหนาท่ีกลับทางหมุนของมอเตอรขับเคลื่อนเดินหนา-ถอยหลัง

2.2.2 ระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 2
การออกแบบระบบขับเคลื่อนและบังคับเลี้ยวโดยใชมอเตอรควบคุมลอหลังของตัวรถท้ังสองดานและ ลอหนา

ปลอยอิสระ

รูปท่ี 7 การบังคับเลี้ยวและระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 2

รูปท่ี 8 แสดงการทํางานของภาคสง-รับ
(kangwasjid S, 1989 ; Srikaw A, Kunwonwanidpong T, Komsawad P, 2011.)

หมายเลข 1 คือ มอเตอรกระแสตรง
หมายเลข 2 คือ ชุดวงจรควบคุม
หมายเลข 3 คือ ลอหลังใชขับเคลือ่นรถ
หมายเลข 4 คือ ระบบสงกําลังแบบขับเคลื่อนดวยโซ
หมายเลข 5 คือ เฟองขับ
หมายเลข 6 คือ แบตเตอรี่
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หมายเลข 7 คือ เครื่องยนตตนกําลัง
หมายเลข 8 คือ ลอหนาปลอยอิสระ
หมายเลข 9 คือ มอเตอรควบคุมคันเรงเครื่องยนต
จากรูปท่ี 7 การออกแบบการขับเคลื่อน โดยใหมอเตอรแตละตัวควบคุมการเคลื่อนท่ีของลอหลังท้ังสองดาน

และลอหนาปลอยลออิสระ จากน้ันถาตองการเลี้ยวใหหยุดลอดานเดียวและลออีกดานยังทํางานอยูก็สามารถบังคับการ
เลี้ยวได

จากรูปท่ี 8 หลักการทํางานของภาครับสง คือ มีชองควบคุมท่ีใชงานอยู 3 ชอง ไดแก CH3 CH4 และ CH6
เมื่อวิทยุบังคับสงสัญญาณมาท่ีภาครับโดยภาครับควบคุมไปยังชอง CH3 คือ Servo control เดินหนาถอยหลัง ชอง
CH4 คือ Servo control เลี้ยวซายขวา และชอง CH6 คือ Servo control คันเรงเครื่องยนตรถตัดหญา

รูปท่ี 9 หลักการทํางานของผังควบคุมวงจร

จากรูปท่ี 9 วงจรควบคุมใช Contactors relay ควบคุมการทํางานมอเตอร ซึ่งเปนวงจรควบคุมการกลับทาง
หมุนของมอเตอรท้ัง 2 ตัว โดย Relay 1 และ 2 ทําหนาท่ีควบคุมกลับทางหมุนมอเตอร ใหรถเดินหนาและถอยหลังได
สวน Relay 3 และ 4 ทําหนาท่ีควบคุมการทํางานของมอเตอรท้ังสอง เพ่ือใหหยุดการทํางานและทํางานในการบังคับ
เลี้ยวซายหรือเลี้ยวขวา
2.3 วิธีการทดลองและบันทึกผลการทดลอง

การทดสอบระบบขับเคลื่อนและบังคับเลี้ยวทําการทดสอบรัศมีมุมเลี้ยวแคบสุดซาย-ขวา โดยหักมุมเลี้ยวลอ
รถใหไดรัศมีเลี้ยวแคบสุดซายและขวา ใชวิทยุบังคับรถใหว่ิงเปนวงกลม โดยหักมุมเลี้ยวสุดและใชช็อกขีดเปนเสนตาม
รอยลอรถใหเปนรูปวงกลม แลวใชตลับเมตรวัดรัศมี ทดสอบเลี้ยวรัศมีแคบสุดทีละดาน ทางซายและขวาท้ังหมด 3 คา
ความเร็ว

ทดสอบหาอัตราเร็ว โดยยกรถใหลอรถลอยสูงจากพ้ืน เพ่ือวัดอัตราเร็วท่ีลอไมใชท่ีแกนมอเตอร ใชสติ๊กเกอรสี
ขาวติดลอรถ นําเครื่องมือวัดความเร็วรอบสองไปยังลอรถ บังคับรถใหว่ิงตามความเร็วท่ีกําหนดและสังเกตผลท่ีออกมา
ทดสอบการหาอัตราเร็วโดยว่ิงท่ีความเร็ว 3 คา แลวบันทึกผลการทดลองจากน้ันคํานวณหาอัตราเร็ว
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ทดสอบสิ้นเปลืองพลังงานในแบตเตอรี่ โดยใชเครื่องวัดแอมปมิเตอรวัดกระแสจากแบตเตอรี่ แลวเริ่มจับเวลา
และบังคับรถใหว่ิงไปตามรอบของสนามฟุตบอลโดยใชความเรว็สูงสุดจนรถไมสามารถว่ิงตอไปไดอีก เสร็จแลวหยุดเวลา
วัดระยะทางท่ีรถสามารถว่ิงได
2.4 วิธีการวิเคราะหผลการทดลอง

ใชสถิติพ้ืนฐานในการเปรียบเทียบคิด คาเฉลี่ย คือ คากลาง ซึ่งคํานวณจากผลบวกของขอมูล และหารดวย
จํานวนของขอมูลท่ีได ดังน้ันสูตรท่ีใชในการคํานวณคือ (Nontasriwiwat S, 2005.)

2.4.1 การหาความเร็วของระบบขับเคลื่อนในระบบสงกําลัง
V = (1)

2.4.2 การหาอัตราเร็วในการเคลื่อนท่ี
V = (2)

2.4.3 การหาระยะของเสนรอบวงของวงกลม
S = (3)

โดย
N คือ ความเร็วรอบ
r คือ รัศมีของลอ
S คือ ระยะทาง
t คือ เวลา
n คือ ระยะทางในการเคลื่อนท่ี

3. ผลการทดลองและวิจารณผล
3.1 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานระบบขับเคลื่อนและบังคับเลี้ยวแบบท่ี 1
ตารางท่ี 3.1 คาเฉลี่ยของการทดสอบการควบคุมแบบท่ี 1

จากตารางท่ี 3.1 การทํางานของตัวถังรถตัดหญาบังคับดวยคลื่นวิทยุ กําหนดใหอัตราเร็วแบบไมมีโหลดคือ
การทดสอบว่ิงลอลอยเหนือพ้ืนและแบบมีโหลดคือ ทดสอบว่ิงลอสัมผัสพ้ืน ซึ่งสามารถแบงการทดลองออกไดดังน้ี

3.1.1 ทดลองรัศมีมุมเลี้ยวแคบ
ผลการทดลองระบบบังคับเลี้ยวสามารถเลี้ยวซายท่ี 0.925 m และเลี้ยวขวาท่ี 0.925 m
3.1.2 การทดลองหาอัตราเร็วของรถ
จากการทดสอบ ไดคาเฉลี่ยของผลการทดสอบดังน้ี
1. อัตราเร็วรอบแบบไมมีโหลด ทําการเครื่องวัดความเร็วรอบการหมุนของลอ มีคา 0.66 m/s
2. อัตราเร็วแบบมีโหลด ทําการคาวัดอัตราเร็วแบบมีโหลดของการเคลื่อนท่ี คาผลการทดสอบคือ 0.313

m/s ความสิ้นเปลืองพลังงานมีคา 0.36 kW.hr

The experiment
Speed
(m/s)

Energy
(kW.hr)

อัตราเร็ว แบบไมมีโหลด 0.66 0.01
อัตราเร็ว แบบมีโหลด 0.313 0.036
วิ่งมุมเลี้ยวแคบสุดทางซาย 0.21 0.036
วิ่งมุมเลี้ยวแคบสุดทางขวา 0.27 0.036วา
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3.1.3 บังคับเลี้ยวทางซายมุมเลี้ยวแคบสุด
ท่ีรัศมี 0.925 m ไดความเร็วสูงสุดเฉลี่ยท่ี 0.21 m/s สูญเสียการใชพลังงานจากแบตเตอรี่ในการขับเคลื่อน

0.36 kW.hr
3.1.4 บังคับเลี้ยวทางขวามุมเลี้ยวแคบสุด
ท่ีรัศมี 0.925 m ไดความเร็วสูงสุดเฉลี่ย 0.27 m/s สูญเสียการใชพลังงานจากแบตเตอรี่ในการขับเคลื่อน

0.36 kW.hr

3.2 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานระบบขับเคลื่อนและบังคับเลี้ยวแบบท่ี 2
ตารางท่ี 3.2 คาเฉลี่ยของการทดสอบการควบคุมแบบท่ี 2

จากตารางท่ี 3.2 สามารถแบงออกไดดังน้ี
3.2.1 รัศมีมุมเลี้ยวแคบ
จากผลการทดลองระบบบังคับเลี้ยวสามารถเลี้ยวซายท่ี 0.7 m และเลี้ยวขวาท่ี 0.7 m
3.2.2 อัตราเร็วของรถ
จากการทดสอบไดคาเฉลี่ยของผลการทดสอบดังน้ี
1. อัตราเร็วรอบแบบไมมีโหลด ทําการเครื่องวัดความเร็วรอบการหมุนของลอไดคาเฉลี่ยทดสอบคือ 0.6 m/s

ความสิ้นเปลืองพลังงานเทากับ 0.24 kW.hr
2. อัตราเร็วแบบมีโหลดของการเคลื่อนท่ี ไดคาเฉลี่ยของผลทดสอบคือ 0.4 m/s ความสิ้นเปลืองพลังงาน

เทากับ 0.36 kW.hr
3.2.3 บังคับเลี้ยวซายมุมเลี้ยวแคบสุด
ท่ีรัศมี 0.7 m ไดความเร็วสูงสุดเฉลี่ย 0.4 m/s และพลังงานแบตเตอรี่ท่ีใชในการขับเคลื่อนเฉลี่ย 0.036 kW.hr
3.2.4 บังคับเลี้ยวทางขวามุมเลี้ยวแคบสุด
ท่ีรัศมี 0.7 m ไดความเร็วสูงสุดเฉลี่ย 0.4 m/s และพลังงานแบตเตอรี่ท่ีใชในการขับเคลื่อนเฉลี่ย 0.036 kW.hr

รูปท่ี 10 การทดสอบรัศมีมุมเลีย้ว

The experiment Speed (m/s) Energy (kW.hr)
อัตราเร็ว แบบไมมีโหลด 0.6 0.024
อัตราเร็ว แบบมีโหลด 0.4 0.072
วิ่งมุมเลี้ยวแคบสุดทางซาย 0.4 0.036
วิ่งมุมเลี้ยวแคบสุดทางขวา 0.4 0.036
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3.3 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานเม่ือติดตั้งเครื่องตัดหญากับตัวรถ
เน่ืองจากมีการดัดแปลงใชเครื่องตัดหญาแบบสะพายบาเปนตนกําลัง เพ่ือลดตนทุนในการผลิตเน่ืองจากราคา

เครื่องยนตแบบน้ีถูกกวาแบบเดิมมากและตัวเครื่องมีนํ้าหนักเบา อีกท้ังยังสามารถแปลงกลับไปใชการตัดแบบสะพาย
บาแบบเดิมได

การติดตั้งเครื่องยนตน้ันไดมีการดัดแปลงสรางฐานรองรับข้ึนมาใหม จากท่ีตัวเครื่องยนตมีเพลายืนออก
ทางดานหนา เพ่ือใชติดใบมีดตัดหญา ในโครงการวิจัยน้ี ไดทดสอบติดตั้งเครื่องยนตเขากับระบบขับเคลื่อนท้ัง 2 แบบท่ี
สรางข้ึน แลวทําการทดสอบการควบคุมการทํางาน พบวาการขับเคลื่อนและการบังคับเลี้ยว จากตารางผลการทดสอบ
จะไดคาประสิทธิภาพการทํางานของการขับเคลื่อนแบบท่ี 2 ดีกวาแบบท่ี 1  คือการบังคับควบคุมการเลี้ยวแบบท่ี 2
มีรัศมีวงเลี้ยวนอยกวาทําใหการควบคุมรถขณะตัดหญาทําไดดีกวา นอกจากน้ีการสรางระบบบังคับเลี้ยวและระบบ
ขับเคลื่อน อีกท้ังวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีควบคุมระบบการทํางานของตัวรถโดยรับสัญญาณจากคลื่นวิทยุ และการ
ดัดแปลงติดตั้งอุปกรณในตัวถังรถ ตลอดจนการบังคับควบคุมในระยะไกลจากคลื่นวิทยุ พบวาระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 2
ทําไดสะดวกและมีข้ันตอนไมยุงยาก

ดังน้ันในการควบคุมระบบบังคับเลี้ยวและการขับเคลื่อนน้ัน จากผลการทดสอบเก็บขอมูลการตัดหญา โดยใน
งานวิจัยน้ี ไดนําเสนอการควบคุมระบบขับเคลื่อน
และบังคับเลี้ยวแบบท่ี 2 มีการทดสอบท่ีความสูงของหญา 3 คา คือ ความสูงเฉลี่ยของหญาในพ้ืนท่ีทดสอบท่ีความสูง 6
8 และ 10 เซนติเมตร มีพ้ืนท่ีทดสอบตัดหญาทุกความสูงท่ี 25 ตารางเมตร โดยใชพันธุหญาชนิดเดียวกัน

กําหนดความเร็วรอบเครื่องยนตตัดหญาอยูท่ีความเร็ว 5,000 rpm เน่ืองจากผลทดสอบการตัดหญา พบวา
เปนความเร็วท่ีตัดหญาขาดไดสม่ําเสมอ

รูปแบบวิธีการตัดหญาใช 3 แบบท่ีนิยม คือ
1. การตัดหญาแบบวนจากดานในออกดานนอก พ้ืนท่ีทําการตัด
2. การตัดหญาแบบวนจากดานนอกเขาดานใน พ้ืนท่ีทําการตัด
3. การตัดหญาแบบเสนตรงว่ิงไปกลับ ในพ้ืนท่ีทําการตัด

ตารางท่ี 3.3 คาเฉลี่ยท่ีไดจากการควบคุมในการทดสอบรถตัดหญาจากการควบคุมระยะไกล

จากตารางท่ี 3.3 การทดสอบตัดหญาดวยรถตัดหญาควบคุมระยะไกล จะเห็นวาลักษณะการตัดแบบท่ี 3 คือ
การตัดแบบเสนตรงว่ิงไปกลับในพ้ืนท่ีทําการตัดน้ัน ไดคาเฉลี่ยผลการทดลองท่ีดีท่ีสุด คืออัตราการสิ้นเปลืองนํ้ามัน
เช้ือเพลิง ท่ีความสูงของหญาท่ี 6 เซนติเมตร เฉลี่ยอยูท่ี 113 มิลลิลิตร และใชเวลาในการตัดเฉลี่ยอยูท่ี 6.6 นาที อัตรา

Method
Height
(cm)

Fuel use
(ml)

Time
(min)

1
2
3

6
6
6

113
118
113

6.65
7.99
6.6

1
2
3

8
8
8

119
127
117

8.43
8.91
8.01

1
2
3

10
10
10

127
131
123

9.93
9.97
9.69
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การสิ้นเปลืองนํ้ามันเช้ือเพลิงท่ีความสูงของหญาท่ี 8 เซนติเมตร เฉลี่ยอยูท่ี 117 มิลลิลิตร และใชเวลาในการตัดเฉลี่ย
อยูท่ี 8.01 นาที อัตราการสิ้นเปลืองนํ้ามันเช้ือเพลิงท่ีความสูงของหญาท่ี 10 เซนติเมตร เฉลี่ยอยูท่ี 123 มิลลิลิตร และ
ใชเวลาในการตัดเฉลี่ยอยูท่ี 9.69 นาที

จากกราฟปริมาณการใชเช้ือเพลิงในรูปท่ี 11 แสดงใหเห็นวาคาความสิ้นเปลืองเช้ือเพลิง ในการตัดหญาท่ี
ความสูงเพ่ิมข้ึนจะสิ้นเปลืองเช้ือเพลิงมากข้ึน ดังน้ันคาความสิ้นเปลืองเช้ือเพลิงแปรผันตามคาความสูงของหญา และ
รูปแบบวิธีการตัดหญาก็เปนอีกตัวแปรหน่ึงท่ีมีผลตอการสิ้นเปลืองเช้ือเพลิง โดยผลการทดสอบจะไดวาวิธีการตัดแบบท่ี
1 มีคาความสิ้นเปลืองเช้ือเพลิงมากท่ีสุด และวิธีการตัดแบบท่ี 3 มีคาความสิ้นเปลืองเช้ือเพลิงนอยท่ีสุด

รูปท่ี 11 ปริมาณการใชเช้ือเพลิง

รูปท่ี 12 ประสิทธิภาพในการทํางาน
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วารสารวิชาการและวจิัย มทร.พระนคร ฉบับพิเศษ

การประชุมวิชาการมหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคล คร้ังที่ 5

จากกราฟของรูปท่ี 12 แสดงใหเห็นคาปริมาณงานท่ีไดในการตัดหญา ทําใหทราบวาคาความสูงของหญาและ
วิธีการตัดหญามีผลตอปริมาณงานท่ีได โดยวิธีการตัดแบบท่ี 1 มีคาปริมาณงานนอยท่ีสุด และวิธีการตัดแบบท่ี 3 มีคา
ปริมาณงานมากท่ีสุดในเวลาท่ีเทากัน ผลการวิเคราะหความเหมาะสมดานการใชงานพบวามีความสะดวกสบายดาน
การปฏิบัติงาน เน่ืองจากรถตัดหญาท่ีควบคุมดวยวิทยุบังคับมีอุปกรณควบคุมดานการปฏิบัติงานนอย โดยใชวิทยุ
ควบคุมการทํางาน การเลี้ยวซาย เลี้ยวขวา เดินหนาและถอยหลัง จึงทําใหผูปฏิบัติเกิดความพ่ึงพอใจ ซึ่งสอดคลองกับ
วัตถุประสงคของ สุรนาท ศรีลาดเลา และสุรศักดิ์ ผองศิริ (2546) ท่ีไดทํางานวิจัยศึกษาและออกแบบการควบคุมรถ
ตัดหญาเขากับระบบบังคับวิทยุ พรอมกับเปนการลดข้ันตอนในการทํางานของผูควบคุมอีกดวย

รูปท่ี 13 รถตัดหญาบังคับวิทยุท่ีใชเครื่องยนตแบบเครื่องตดัหญาสะพายบาเปนตนกําลัง
สวนรถตัดหญาบังคับวิทยุท่ีออกแบบมาในรูปท่ี 13 ทําใหผูปฏิบัติงานมีความรับผิดชอบกับงานมากข้ึน

เน่ืองจากผูทํางานไมตองเข็นรถตัดหญาและเดินตามทําใหไมเมื่อยลา และในขณะเดียวกันก็จะเพลิดเพลินตอการ
ควบคุมรถ เปนการลดการใชกําลังคนงานได สอดคลองกับงานวิจัยของ ทรงธรรม ไชยพงษ (2546) ไดศึกษาและ
ออกแบบเครื่องปอกออยเพ่ือผลิตนํ้าออยคั้น โดยใชมอเตอรเปนตัวตนกําลังและใชผูควบคุมเพียง 1 คน และสอดคลอง
กับเอกสารของ อนันต วงษกระจาง (2533) เก่ียวกับการออกแบบช้ินสวนเครื่องจักรกล คือการออกแบบตองมีคุณภาพ
หรือประเมินประสิทธิภาพและผลแสดงเหมาะสมดานการนําไปใชงาน โดยการพัฒนารถตัดหญาท่ีควบคุมระยะไกลดวย
ระบบบังคับวิทยุมีงานวิจัยทางความเหมาะสมดานการนําไปใชงานอยูในเกณฑการประเมินท่ีมีความพึงพอใจมากคือ
คาเฉลี่ย = 4.24 (Nontasriwiwat S, 2005.)
4. สรุป

จะเห็นวาการออกแบบระบบควบคุมท้ังสองวิธี สามารถควบคุมการขับเคลื่อน และควบคุมการบังคับเลี้ยว
ของตัวรถได จากผลการทดสอบทําใหทราบวาการบังคับควบคุมการทํางาน ทดสอบการขับเคลื่อนและการเลี้ยว รัศมีวง
เลี้ยว และการออกแบบวงจรควบคุม และอุปกรณในการดัดแปลงสราง ทําใหการออกแบบระบบขับเคลื่อนแบบท่ี 2
ดีกวาแบบท่ี 1 ซึ่งเหมือนกับหุนยนตท่ีใชลอในการเคลื่อนท่ี ท่ีมีขอมูลในทางทฤษฎีและปฏิบัติรองรับอยูหลายงานวิจัย

ผลทดสอบการตัดหญาดวยรถตัดหญาท่ีสรางข้ึนลักษณะการตัดรูปแบบท่ี 3 คือการตัดแบบเสนตรงว่ิงไปกลับ
ในพ้ืนท่ีทําการตัดน้ัน ไดคาประสิทธิภาพการทํางานและปริมาณการใชเช้ือเพลิง โดยแสดงคาในการทดลองดีท่ีสุดใน
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การทดสอบอาจมีตัวแปรมาจากความชํานาญในการบังคับเครื่องควบคุมระยะไกลและระยะทางท่ีใชในการบังคับ
ควบคุมในการตัดหญาของแตละบุคคลคาท่ีไดในการทดสอบอาจมีคาแตกตางจากความสามารถของแตละคนในการใช
งานเครื่องตัดหญาควบคุมระยะไกลในการทํางาน

ขอเสนอแนะ จากการพัฒนาระบบไรสายสามารถใชคอมพิวเตอรมาเปนตัวควบคุม การกําหนดตําแหนงการ
ทํางานเพ่ือใหเกิดความแมนยํามากข้ึน

5. กิตติกรรมประกาศ
คณะผูวิจัยขอขอบคุณ คณะเกษตรศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลอีสาน วิทยาเขต
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