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บทคัดยอ่ 

งานวิจัยนีม้ีวตัถุประสงคเ์พื่อการออกแบบและพฒันารถตดัหญ้าควบคุมดว้ยวิทยุบงัคับ รวมถึงการทดสอบ
สมรรถนะการท างานของรถตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั ผลการออกแบบและพฒันารถตดัหญา้ควบคมุดว้ย
วิทยุบังคบั ตน้แบบ โดยมีส่วนประกอบหลกั คือ โครงสรา้งรถตัดหญ้า ลอ้ขับเคลื่อน มอเตอรเ์กียร ์ชุดวงจร
ควบคมุ และแบตเตอรร์ี ่ผลการทดสอบสมรรถนะการท างานของรถตดัหญ้าควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั โดยใชข้นาด
ความสงูของหญา้ 3 ระดบั คือ 6 9 และ 12 cm พบว่า ขนาดความสงูของหญา้ที่ 6 cm สามารถตดัหญา้ไดม้าก
ที่สดุ แต่เมื่อเพิ่มขนาดความยาวของหญา้เป็น 9 และ 12 cm ความสามารถในการตดัหญา้จะลดลงตามล าดบั 
เนื่องจากความสงูของหญา้ที่สงูขึน้ โดยความเรว็ในการขบัเคลือ่นเฉลีย่เทา่กบั 1.00±0.41 m/s ความสามารถใน
การท างานเฉลี่ยเท่ากับ 1.00±0.47 rai/hr ประสิทธิภาพในการท างานเฉลี่ยเท่ากับ 94.63±1.33% อตัราการ
สิน้เปลืองน ้ามันเชื ้อเพลิงเฉลี่ยเท่ากับ 1.60±0.65 L/rai อัตราการสิน้เปลืองพลังงานไฟฟ้าเฉลี่ยเท่ากับ 
0.16±0.15 kW.hr มีความสญูเสยีหลงัการตดัเฉลีย่เทา่กบั 5.37±1.52% และเปอรเ์ซ็นตก์ารตดัขาด 100%  
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 ค าส าคัญ: รถตดัหญา้ วิทยบุงัคบั คลืน่วิทย ุการควบคมุแบบไรส้าย  

Abstract 

The purposes of this research were to design and develop a radio-controlled lawnmower including 
testing the competency of a radio-controlled lawnmower. The result of designing and developing a 
radio-controlled lawnmower by a prototype radio-control which consists of a lawnmower structure, 
wheels, gear motor, control circuit, and battery. The result of testing the competency of a radio-
controlled lawnmower by using three-level of grass height which are 6, 9, and 12 cm said that a 
lawnmower was working with its highest efficiency with 6 cm grass. The competency of a lawnmower 
when used to cut 9 and 12 cm grass are respectively lower because of the increase of grass height. 
The moving speed average is 1.00±0.41 m/s. The competency average is 1.00 ±0.47 rai/hr. The 
efficiency average is 94.63 ±1.33%. The fuel waste average is 1.60 ±0.65 L/rai. The electric power 
waste average is 0.16 ±0.15 kW.hr. The loss after cutting the average is 5.37±1.52% and 100% of the 
cut off average. 

Keywords: Lawn mower: Radio-Controll: Radio Wave: Remote control  
_______________________________________ 
*ติดตอ่: lomchangkum.c@hotmail.com, เบอรโ์ทรศพัท:์ 087-945-1522 

1. บทน า 

  ประเทศไทยมีลักษณะภูมิประเทศแบบรอ้นชืน้
เหมาะกบัการท าเกษตรกรรม ท าไร ่ท านา และท าสวน 
มีพืน้ดินอดุมสมบรูณป์กคลมุไปดว้ยวชัพืช เช่น หญา้ 
จัดว่ามีส่วนที่ท  าให้พืน้ดินมีความ ชุ่มชืน้ ในสนาม
หญา้บางสว่นตอ้งการใหห้ญา้มี แต่ตอ้งมีการควบคมุ
ให้อยู่ในระดับที่พอเหมาะกับสนาม  เช่น สนาม
ฟุตบอล สนามเด็กเล่น หรือสนามนั่งพกัผ่อนบริเวณ
บา้นที่อยู่อาศยั ซึ่งเมื่อดแูลว้จะท าใหเ้กิดความเย็นตา
สบายใจ ในสว่นของหญา้เมื่อปลอ่ยทิง้ไวน้านวนั ก็ยิ่ง
เพิ่มจ านวนขึน้อย่างรวดเร็ว จึงตอ้งมีการควบคุมให้
หญ้านั้นมีความพอดีกับสนามที่ใช้ เนื่องจากสมัย
ปัจจุบันการพัฒนาทางด้านเทคโนโลยีทางด้านสิ่ง

อ านวยความสะดวกไดถ้กูพฒันาขึน้อย่างรวดเร็วเพื่อ
เพิ่มความสะดวกสบายใหก้บัมนษุย ์โดยเฉพาะรถตดั
หญ้าที่มีการผลิตออกมาใช้กันอย่างแพร่หลายมี
รูปแบบที่แตกต่างกนัไปตามความเหมาะสมตอ่การใช้
งาน การใชร้ถตดัหญา้แบบเดิม ๆ ที่มีขายกนัอยู่ตาม 
ท้องตลาด ผู้ที่ใช้เครื่องตอ้งใช้วิธีการเข็น และแบบ
วิธีการสะพานเครือ่งตดัหญา้ท่ามกลางแสงแดดที่รอ้น
ขึน้ทกุวนัจากผลกระทบจากภาวะโลกรอ้น [1-2] 
 รถตัดหญ้า คือเครื่องยนต์หรือเครื่องมือกลที่
สามารถเปลี่ยนพลงังานความรอ้นใหเ้ป็นพลงังานกล
ได ้เป็นหนึ่งในเครื่องต้นก าลงัที่ส  าคญัสามารถจดัสง่
ก าลงั เพื่อใหเ้กิดการขับเคลื่อนใบมีดดว้ยความเร็ว
โดยใช้ส่วนที่มีความคมของใบมีดเป็นตัวตัดหญ้า            
รถตดัหญา้เป็นเครือ่งยนตเ์ลก็มจี านวน 1 สบู 4 จงัหวะ 
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 โดยใช้น า้มันเบนซินเป็นเชือ้เพลิง ทัง้นีเ้พื่อสะดวกต่อ

การเคลื่อนยา้ยและการใชง้าน เครื่องยนตเ์ล็กสามารถ
ท างานใหเ้ราไดห้ลายอยา่งในดา้นตา่ง ๆ ในตา่งประเทศ
ได้มีการน าเครื่องยนต์เล็กมาใช้ในงานทางด้าน
เกษตรกรรม อตุสาหกรรม เช่น เครือ่งพน่สารเคมี เครือ่ง
สูบน ้า เลื่อยยนต์ และในปัจจุบันการพัฒนาระบบ
ควบคุมดว้ยวิทยุบงัคบั หรือระบบควบคุมแบบไรส้าย 
ไดม้ีการพัฒนาอย่างต่อเนื่องและเขา้มามีบทบาทต่อ
ชีวิตประจ าวนัของมนษุยเ์ป็นอยา่งมากไมว่า่จะเป็นการ
ใช้งานในวิทยุ โทรทัศน ์โทรศัพทม์ือถือ ระบบสื่อสาร
ดาวเทียม ยานอวกาศ หรอืระบบคอมพิวเตอร ์[3] 
      ประโยชนข์องการใชร้ะบบควบคุมวิทยุบังคบัแทน
มนุษย ์คือลดความเสี่ยงในการท างานของพืน้ท่ีที่เป็น
อันตรายต่อมนุษย์และอุบัติเหตุจากการท างานใกล้
เครื่องจกัรในบริเวณดงักลา่วดว้ยเหตผุลหลกัที่ใชร้ะบบ
ควบคมุวิทยบุงัคบั คืออ านวยความสะดวกและคลอ่งตวั
ในการท างานนัน้เองมีการพฒันาประยกุตใ์ชใ้นดา้นการ
เกษตรกรรมหลายอย่าง เช่น งานวิจัยเรืออัตโนมัติ
สามารถเคลื่อนท่ีไปตามจุดที่ก าหนด โดยใชค้นบงัคับ
จากระยะไกลผา่นคลืน่วิทย ุหรอืรถตดัหญา้ควบคมุดว้ย
วิทยุบังคับ และงานวิจัยการออกแบบหุ่นยนต์พ่นยา
ก า จั ด วั ช พื ช แ บ บ ไ ร้ ส า ย ที่ ค ว บ คุ ม ด้ ว ย
ไมโครคอนโทรลเลอร ์[4] 
 จากความเป็นไปไดท้ี่กลา่วมาขา้งตน้ ระบบควบคมุ
ด้วยวิทยุบังคับแทนแรงงานคนน่าจะเป็นประโยชน์
ทางด้านการปฏิบัติงาน ลดการออกแรง ลดความ
เมื่อยลา้จากการเดินตามรถเข็นตัดหญ้า และการอยู่
กลางแดดเป็นเวลานาน ๆ ดงันัน้ งานวิจยันีค้ณะผูว้ิจัย
จึงไดท้ าการศึกษาคน้ควา้ออกแบบและพัฒนารถตัด
หญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบัใหส้ามารถท างานไดอ้ย่าง
มีประสิทธิภาพ โดยมีการออกแบบโครงสรา้งใหม้ีความ
แข็งแรงลดแรงการสั่นสะเทือน สามารถปรบัระดบัใบมีด

ตดัและติดตัง้ระบบการขบัเคลื่อนใหส้ามารถเดินหนา้ 
ถอยหลงั เลีย้วซา้ยและเลีย้วขวาได ้โดยใชร้ะบบการ
ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั ใหส้ามารถท าการปิด-เปิด และ
เร่งเครื่องยนตส์  าหรบัตัดหญ้าได ้โดยใช้รีโมทในการ
ควบคมุ เพราะในบางช่วงที่ท  าการตดัหญา้อาจมีความ
จ าเป็นต้องเร่งเครื่องยนต์  นอกจากนี ้รถตัดหญ้า
ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบัตน้แบบยงัสามารถใชใ้นการรด
น า้ในสนามหญา้ ใชส้  าหรบัดบัเพลิงในสถานท่ีแคบได ้
โดยใชส้ายยางยดึติดกบัโครงตวัรถ และอาจเป็นแนวใน
การต่ อยอดและ เ ป็นประ โยชน์ต่ อการพัฒนา
เครื่ องจักรกลเกษตรส าหรับเครื่ องตัดหญ้าใน
เกษตรกรรมของไทยตอ่ไป 
 

2. วิธีการวิจัย 
2.1 การออกแบบและพัฒนารถตัดหญ้าควบคุม
ด้วยวิทยุบังคับ      
 หลงัจากไดท้ าการศึกษาและตรวจเอกสารส าหรบั
การออกแบบและพัฒนารถตัดหญ้า ตลอดจนปัญหา
ข้อจ ากัดต่าง  ๆ  และข้อมูลที่ส  าคัญอื่น  ๆ  ที่จะน ามา
พิจารณาในการออกแบบและพัฒนารถตัดหญ้าแบบ
วิทยบุงัคบั [5, 6] ไดก้ารก าหนดเกณฑแ์ละรายละเอียด
ในการออกแบบรถตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั โดย
มีส่วนประกอบหลัก คือ โครงสรา้งตัวรถตัดหญ้า ลอ้
ขบัเคลือ่น มอเตอรเ์กียร ์ชดุวงจรควบคมุ และแบตเตอรร์ี่ 
มีรายละเอียดของการออกแบบดงันี ้
 2.1.1 โครงสรา้งรถตดัหญา้ เป็นชิน้สว่นที่รองรบัและ
ติดตั้งประกอบชิน้ส่วน อุปกรณ์ต่าง ๆ มีความกว้าง 
ความยาว สูง (50 x 100 x 32 cm) เป็นโครงสร้างที่
ติดตั้งมีความแข็งแรงไม่เกิดการสั่นสะเทือนต่อการ
รองรับ ในการจับยึดและรองรับน า้หนักของชิน้ส่วน             
ที่ เป็นชุดส่งก าลังชุดรับสัญญาณ และแบตเตอรี่             
โดยใช้วิธีการประกอบโครงรถตัดหญ้าดว้ยการเช่ือม
ไฟฟา้ ดงัรูปที่ 1 
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รูปที่ 1 โครงสรา้งรถตดัหญา้ควบคมุ 
ดว้ยวิทยบุงัคบั 

2.1.2 ล้อขับเคลื่อน (ล้อหลัง)  เป็นชิ ้นส่วนที่

รองรบัน า้หนกัของรถตดัหญา้ทัง้หมดและท าการหมนุ

ขับเคลื่อนเพื่อใหร้ถตัดหญ้าเคลื่อนที่ไดท้ัง้เดินหน้า 

และถอยหลงั โดยไดร้บัก าลงัมาจากมอเตอรเ์กียร ์ลอ้

ขบัเคลือ่น ลอ้หลงั 2 ลอ้ มีขนาด 8 in หนา้กวา้ง 2 cm 

ลอ้หนา้ 2 ลอ้ ขนาด 5 in หนา้กวา้ง 2 cm สามารถรบั

น า้หนกัไดไ้มเ่กิน 50 kg  

2.1.3 มอเตอรเ์กียร ์มีขอ้ดีคือ ใหค้วามสะดวกใน

การติดตัง้ ความเร็วรอบที่แมน่ย า สิน้เปลืองกระไฟฟา้

น้อยลงไม่ตอ้งเติม น า้มันหล่อลื่น รวมทั้งยังไม่ตอ้ง

กังวลกับปัญหาสายพานขาด ขนาดก าลงัไฟฟ้า 100 

W 24 V ความเร็วรอบ 40 rpm แรงบิด 11.16 N.m 

และอตัราทด 26.25:1   

 

 

 

 
รูปที่ 2 มอเตอรเ์กียร ์

 

2.1.4 ชดุวงจรควบคมุ คือ อปุกรณอ์ิเลก็ทรอนิกส ์

ประกอบดว้ย รเีลย ์4 ตวั ไดเวอรไ์มโครคอนโทรลเลอร ์

รีโมทบังคับ ดังรูปที่ 3 รีซิฟเวอรต์ัวรบัสญัญาณโดย

ออกแบบวงจรควบคุมตามแบบของ [7] Jay,1981 

และสามารถสง่สญัญาณได ้200 m 

 

 

 

 

 

(a) 
 

 

 

 

 

(b) 
รูปที่ 3 (a) วงจรควบคมุ (b) รโีมลบงัคบั 

 

 

 

 

รูปที่ 4 ใบมดีตดั 

ใบมดีตัด 
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 2.1.5 แบตเตอรร์ี่ เป็นอุปกรณท์ี่สะสมพลงังาน 

และจ่ายพลงังานใหก้บัมอเตอร ์เพื่อขบัเคลื่อนใหร้ถ

ตดัหญ้าเคลื่อนที่ ขนาด 12 V จ านวน 2 ลกู ต่อวงจร

แบบกระแสตรงในการขบัเคลื่อนมอเตอรใ์ชไ้ด ้1 hr  

ดงัรูปที่ 5 

 

 

 

 
 

รูปที่ 5 แบตเตอรร์ีไ่ฟฟา้ 

2.2 การทดสอบและประเมินผลการท างานของ
รถตัดหญ้าควบคุมดว้ยวทิยุบงัคับ 

การทดสอบและประเมินผลการท างานของรถ

ตดัหญ้าควบคุมดว้ยวิทยุบงัคบั ไดก้ าหนดขัน้ตอน

การทดสอบ 3 ขัน้ตอน ดงันี ้

2.2.1 การทดสอบอตัราเร ็วในการเคลื ่อนที่

ในขณะตดัหญ้า อตัราความเร ็วในการเคลื ่อนที่

ในขณะตดัหญ้าเป็นความสามารถของการเคลื่อน

รถตดัหญ้าต ่อเวลาในการตดัหญ้า โดยก าหนด

ขนาดความยาวของหญ้า 3 ระดบั คือ 6 9 และ 12 

cm ท าการทดสอบโดยใชห้ลกัแนวเล็งเป็นอปุกรณ์

การทดสอบ โดยเริ ่มจบัเวลาเมื ่อรถเคลื ่อนที ่ดว้ย

ความเร็วคงที่ ดงัรูปที่ 6 จ านวนตวัอย่างละ 10 ซ า้ 

บนัทึกผล แลว้น าขอ้มูลไปค านวณหาอตัราเร็วใน

การตดัหญ้า ค านวณไดจ้ากสมการที่ (1) [8] 

 

   t

S
V                               (1) 

เมื่อ  V  = อตัราความเรว็ในการตดัหญา้ (m/min) 
S  = ระยะทางในการเคลือ่นท่ี (m) 

t  = เวลาในการเคลือ่นท่ี (min) 
 
 
 
 
 
 
 

(a) 
 
 
 
 
 
 

(b) 
 
 
 
 
 
 

(c)  
รูปที่ 7 (a) ระดบัความสงูของหญา้ (b) ความกวา้ง

ของใบมีด  (c) การควบคมุรถตดัหญา้ 
2.2.2 การทดสอบความสามารถในการท างานของ

รถตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั เป็นการประเมินผล
การท า งานของรถตัดหญ้า  ค่า ชี ้ผลการทดสอ
ประกอบดว้ย ความสามารถในการท างานเชิงพืน้ที่ 
ประสิทธิภาพในการท างาน อัตราความสิน้เปลือง
น า้มนัเชือ้เพลงิ อตัราการสิน้เปลอืงพลงังานไฟฟ้าของ
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 แบตเตอรี่ เปอรเ์ซ็นความสญูเสียจากการตดัและการ

เลีย้วหวัแปลง และเปอรเ์ซ็นตก์ารตดัขาด ขนาดความ
ยาวของหญา้ที่ใชท้ดสอบ 3 ระดบั คือ 6 9 และ 12 cm 
พืน้ท่ีในการทดสอบขนาด 20 m2  โดยใชพ้ืน้ท่ีเดียวกนั 
รูปแบบวิธีการตดัหญ้า คือ การตดัหญ้าแบบวนจาก
ดา้นนอกเขา้ดา้นใน พืน้ที่ท  าการตัด ดังรูปที่ 9 ตาม
วิธีการทดสอบของ [3] Sritham et al., 2003 จ านวน
ตวัอย่างละ 10 ซ  า้ บนัทึกผล แลว้น าขอ้มลูไปค านวณ
ดงัสมการท่ี (2-6) 

2.2.3 การทดสอบความสามารถในการท างานของ
รถตัดหญ้าบังคับวิทยุ ผูว้ิจัยไดห้าความสามารถใน
เรื่องของเวลาในการตัดหญ้าโดยเปรียบเทียบกับ
เครื่องตดัหญ้าแบบเข็น และรถตดัหญ้าควบคุมดว้ย
วิทยบุงัคบั 

 
 
 
 
 

[1]                                    (b) 
รูปที่ 8 (a) เครือ่งตดัหญา้แบบรถเข็น (b) รถตดัหญา้ 

ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 9 รูปแบบวิธีการตดัหญา้ทางยาวสลบัหวัแปลง 
 
 

 

ความสามารถในการท างานเชิง  =      หนา้กวา้งxความยาวของพ้ืนท่ี        (rai/hr)                    (2)        
             พ้ืนท่ีทางทฤษฎี                ระยะเวลาการท างานรวมในพ้ืนท่ีทั้งหมดท่ีทดสอบ 

ความสามารถในการท างานเชิง =   หนา้กวา้งจริงxความยาวของพ้ืนท่ี        (rai/hr)             (3)         
             พ้ืนท่ีจริง                          ระยะเวลาการท างานรวมในพ้ืนท่ีทั้งหมดท่ีทดสอบ 

ความส้ินเปลืองเช้ือเพลิง        =             ปริมาตรน ้ ามนัเช้ือเพลิงท่ีใช ้  (L)/rai)                               (4)             
                                                  พ้ืนท่ีเคร่ืองจกัรกลท างานในแปลง 

เปอร์เซ็นตค์วามสูญเสีย =            พ้ืนท่ีเคร่ืองจกัรกลท างานในแปลง   (rai/hr)                        (5)         
          เวลาในการท างาน 

เปอร์เซ็นตก์ารตดัขาด    =   น ้าหนกัของหญา้ท่ีตดัไดท้ั้งหมด  (kg)    X  100%                   (6) 
                 น ้าหนกัของหญา้ท่ีตดัไดท้ั้งหมด+น ้ าหนกัหญา้ท่ีตดัไม่ขาด (kg) 

2.2.4 การวิเคราะห์ข้อมูล ใช้หลักการทางสถิต
วิเคราะหค์่าความแปรปรวน (Analysis of Variance) 
ANOVA โดยทดสอบที่ระดบันยัส าคญั 0.05 สว่นการ
เปรียบเทียบค่าเฉลี่ยใช้วิ ธีของ Duncan เ ป็นตัว
เปรียบเทียบ ตามรูปแบบแผนการทดสอบที่กลา่วมา
เป็นตวัวิเคราะหข์อ้มลู    

3. ผลการวิจัยและอภปิราย 
3.1 ผลการออกแบบและพัฒนารถตัดหญ้า
ควบคุมด้วยวิทยุบังคับ 

จากการก าหนดเกณฑใ์นการออกแบบและจากผล
การศึกษาขอ้มูลที่จ  าเป็นต่อการออกแบบแลว้ จึงได้
ออกแบบรถตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั ดงัรูปท่ี10
โดยมีส่วนประกอบหลกัประกอบดว้ย 1. โครงรถตดั
หญา้ 2. ลอ้ขบัเคลื่อนลอ้หลงั 3. ลอ้ขบัเคลื่อนลอ้หนา้ 
4. มอเตอรเ์กียร ์5. ชุดควบคมุวงจร 6. เครื่องตดัหญา้ 
และ 7. ตวัปรบัระดบัของใบมีดตดัหญา้ 

 
รูปที่ 10 สว่นประกอบตา่ง ๆ ของรถตดัหญา้ 

                ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั 
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 3.2 ผลการทดสอบและประเมินผลการท างาน 

ของรถตัดหญ้าควบคุมด้วยวิทยุบังคับ 
การทดสอบและประเมินผลการท างานของรถ

ตดัหญ้าควบคุมดว้ยวิทยุบงัคบั เป็นการศึกษาปัจจยั
ที ่ม ีผลต่อสมรรถนะและขอ้จ าก ัดของรถตดัหญา้
ควบคุมดว้ยวิทยบุงัคบั สามารถแยกพิจารณาตาม
ค่าชีผ้ลการทดสอบต่าง ๆ ดงัรายละเอียดต่อไปนี ้  

จากตารางที่ 1 ผลการทดสอบและประเมินผล
การท างานของรถตดัหญ้าควบคุมดว้ยวิทยุบงัคบั
การเคลื ่อนที ่ในขณะตดัหญ้า โดยก าหนดขนาด
ความยาวของหญ้า 3 ระดบั คือ 6 9 และ 12 cm 
พบว่า ขนาดความสงูของหญ้าที่ 6 cm สามารถตดั
หญ้าไดม้ากที ่สดุแต่เมื ่อเพิ ่มขนาดความยาวของ
หญ้าเป็น 9 และ 12 cm ความสามารถในการตดั
หญ้าจะลดลงตามล าดบั  

เนื่องจากความสงูของหญ้าที่สงูขึน้ท าใหต้วัรถตดั
หญ้าเกิดแรงตา้นระหว่างหญ้ากบัตวัรถ  จึงส่งผลให้
ก าลงัในการขบัเคลื่อนชา้ลง พลงัที่ใชม้ีค่าเพิ่มมาก
ขึน้ โดยความเร็วในการขบัเคลื่อนเฉลี่ยเท่ากับ 1.00 
±0.41 m/s ความสามารถในการท างานเฉลี่ยเท่ากบั 
1.00±0.47 rai/hr ประส ิท ธ ิภ าพ ในก า รท า ง า น 
94.63±1.33% อตัราการสิน้เปลืองน า้มนัเชือ้เพลิง
เฉลี่ยเท่ากับ 1.60±0.65 L/rai อตัราการสิน้เปลือง
พลงังานไฟฟ้าเฉลี่ยเท่ากบั 0.16±0.15 kW.hr โดย
แบตเตอรี ่อยู ่ไดน้าน 1 hr  มีค่าความสญูเสียหลงั
การตดัเฉลี่ยเท่ากับ 5.5.37±1.52% และเปอรเ์ซ็นต์
การตดัขาด 100% ร ีชารต์แบตเตอรี ่ 15 min ซึ ่งมี
ความสอดคลอ้งกับงานวิจัยของ [7] และ [3] 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดสอบและประเมินผลการท างานของรถตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบั โดยเฉลีย่ 
พืน้ท่ีทดสอบ 20 m2 

ความสงู
ของหญา้ 
 (cm) 

อตัราเร็วใน
การ

ขบัเคลื่อน 
(m/s) 

ความสามารถ
ในการท างาน 
เชิงพืน้ท่ี 
(rai/hr) 

ประสิทธิภาพ
ในการท างาน
เชิงพืน้ท่ี 
(%) 

ค่าความสญูเสีย 
หลงัการตดั  

 
(%) 

อตัราการ
สิน้เปลืองน า้มนั

เชือ้เพลิง 
(L/rai) 

อตัราการสิน้เปลือง
พลงังานไฟฟา้ 

 
(kW.hr) 

เปอรเ์ซ็นตข์องหญา้
ท่ีตดัขาด 

 
(%) 

6 1.00c±0.41 1.00c±0.47 94.63a±1.33 5.37a±1.52 1.60c±0.65 0.16c±0.15 100.00a±0.00 

9 0.80b±0.45 0.81b±0.45 91.99b±2.98 8.01b±3.68 1.97b±0.60 0.21b±0.64 98.40b±3.49 

12 0.66a±0.25 0.67a±0.30 90.93c±2.54 9.07c±3.25 2.26a±0.33 0.28a±0.30 96.15c±2.40 

* ตวัอกัษรท่ีเหมือนกนัตามแนวตัง้ หมายถึง มคีา่ไมแ่ตกตา่งกนัทางสถิติที่ระดบัความเช่ือมั่น 95% 
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 สว่นผลการทดสอบการเปรียบเทียบเวลาท างาน

ของเครื่องตดัหญ้าแบบเข็น และรถตัดหญ้าควบคุม
ดว้ยวิทยุบงัคบั ในพืน้ที่ทดสอบขนาด 20 m2 ท าการ
ทดสอบความสูงของหญ้า 3 ระดับ จากตารางที่ 2 
พบว่าใชเ้ครื่องตดัหญา้แบบเข็น ใชเ้วลาเฉลี่ยเท่ากบั   
3 min 31 s และเมื่อใชร้ถตดัหญ้าบงัคบัวิทยุใช้เวลา
เฉลีย่เทา่กบั 3 min 24 s ซึง่ผลของการตดัหญา้โดยใช้
รถตดัหญ้าบงัคบัวิทยุนัน้ใชเ้วลาเฉลี่ยในการท างาน
นอ้ยกวา่การใชร้ถตดัหญา้แบบเข็น 

 ตารางที่  2 ผลการทดสอบการเปรียบเทียบเวลา
ท างานของเครื่องตัดหญ้าแบบเข็น และรถตัดหญ้า
ควบคมุดว้ยวิทยบุงัคบัโดยเฉลีย่ 

 
และเม่ือน าผลท่ีไดม้าท าการวิเคราะหค์วามคุ้มค่า

ทางดา้นเศรษฐศาสตรว์ิศวกรรม โดยก าหนดใหร้าคารถ
ตดัหญา้ควบคมุดว้ยวิทยุบงัคบั 30,0000 Baht อายกุารใช้
งาน 3 year ความสามารถตดัหญา้ได ้  1rai/hr ท างานวนั
ละ 6 hr และ 90 day/year จ านวนผู้ปฏิบัติงาน 1 par 
พบว่า จุดคุม้ทุนอยู่ท่ี 75 rai/year นั่นคือเกษตรกรหรือผู้
รบัจา้งจะตอ้งตัดหญ้าอย่างนอ้ยใหไ้ด ้75 rai/year ทุกปี 
เป็นระยะเวลา 3 year ส าหรบัระยะเวลาการคืนทนุ พบว่า
รถตัดหญ้าแบบวิทยุบังคับสามารถคืนทุนได้ภายใน
ระยะเวลา 0.40 year หรือ 1 mon 

 
 
 
 

4. สรุปและข้อเสนอแนะ 

ผลการทดสอบและประเมินผลการท างานของรถตดั
หญ้าควบคุมด้วยวิทยุบังคับ การใช้ขนาดความสูงของ
หญ้า 3 ระดบั คือ 6 9 และ 12 cm พบว่า ขนาดความสูง
ของหญ้าท่ี 6 cm สามารถตัดหญ้าได้มากท่ีสุด โดยใช้
ระยะทาง ชนิดของหญ้าและพืน้ท่ีเดียวกัน แต่เม่ือเพิ่ม
ขนาดความยาวของหญา้เป็น 9 และ 12 cm ความสามารถ
ในการตดัหญา้จะลดลงเน่ืองจากความสูงของหญา้ท่ีมาก
ขึน้ท  าใหล้อ้รถและแรงตา้นระหวา่งหญา้กบัตวัรถท าใหเ้สีย
ก าลังในการขับเคล่ือน และต้องใช้พลังงานเพิ่มขึน้ โดย
ความเร็วในการขับเคล่ือนเฉล่ียเท่ากับ 1.00 ±0.41m/s 
ความสามารถในการท างานเฉล่ียเท่ากบั 1.00±0.47rai/hr 
ประสิทธิภาพในการท างาน 94.63±1.33% อัตราการ
สิน้เปลืองน า้มันเชือ้เพลิงเฉล่ียเท่ากับ 1.60±0.65 L/rai 
อตัราการสิน้เปลืองพลงังานไฟฟ้าเฉล่ียเท่ากบั 0.16±0.15 
kW.hr มี ค ว าม สูญ เ สี ย หลั ง ก า ร ตั ด เ ฉ ล่ี ย เ ท่ า กั บ 
5.37±1.52% เปอรเ์ซน็ตก์ารตดัขาด 100% และสญัญาณ
ไดถ้ึง 200 m ส่วนผลการทดสอบการเปรียบเทียบเวลา
ท างานของเครื่องตดัหญา้แบบเข็น และรถตดัหญา้ควบคมุ
ดว้ยวิทยุบงัคบั การตดัหญ้าโดยใชร้ถตดัหญ้าบงัคบัวิทยุ
นัน้ใชเ้วลาในการท างานนอ้ยกว่าการใชร้ถตดัหญ้าแบบ
เข็น โดยใชเ้วลาเฉล่ียเท่ากับ 3 min 24 s โดยรถตดัหญ้า
ควบคุมดว้ยวิทยุบังคับนีมี้จุดคุม้ทุนในการผลิตอยู่ท่ี 75 
rai/year มีระยะเวลาการคืนทนุภายในระยะเวลาประมาณ 
0.40 year หรือ 1 mon 

5. กิตตกิรรมประกาศ     

ขอขอบคุณสาขาวิชาวิศวกรรมอาหารและชีวภาพ 
คณะวิศวกรรมศาสตร ์มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคล
อีสาน วิทยาเขตขอนแก่น ส าหรับสนับสนุนทุนในการ               
ท  าวจิยัในครัง้นี ้  

 
 

ความสงู
ของหญา้ 

(cm) 

ระยะเวลาในการตดัหญา้ (min) ในพืน้ท่ีทดสอบ 20 m2 

ใชเ้ครื่องตดัหญา้
แบบเข็น 

ใชร้ถตดัหญา้บงัคบัวิทย ุ

6 2 min 32 s 2 min 24 s 
9 3 min 33 s 3 min 32 s 

12 4 min 29 s 4 min 18 s 
ค่าเฉล่ีย 3 min 31s 3 min 24 s 
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