
 

บทที่ 1 
บทน า 

 
1.1  ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 

ปัจจุบนัเทคโนโลยไีดเ้ขา้มามีบทบาทส าคญักับระบบอุตสาหกรรมของมนุษยเ์ป็นอยา่งมาก
ทั้งน้ีจะเป็นการดีถา้มนุษยไ์ดน้ าเทคโนโลยใีหม่ๆ มาประยกุต ์ใชก้บัเคร่ืองจกัรให้มีประสิทธิภาพ
เพิม่ขึ้น 

ดังนั้นผูท้  าโครงงาน จึงมีแนวคิดที่จะพฒันาและปรับปรุงคุณภาพและประสิทธิภาพของ
เคร่ืองจกัรในงานอุตสาหกรรมเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและความปลอดภยัในการท างานก็คือการ
ควบคุมรถขดุไฮดรอลิก (Hydraulic Excavator)  จากระบบการควบคุมเดิมเป็นการควบคุมแบบโยก
วาล์วซ่ึงปัญหาของการใช้วิธีแบบโยกวาล์วจะท าให้ผูท้ี่ไม่มีความช านาญในการขบัไม่สามารถ
บงัคบัได้เน่ืองจากการท างานของรถจะสะบดัหรือโยกเวลาที่ผูบ้งัคบัโยกคนัโยกวาล์วสุดและไม่
สามารถน าไปใชก้บัการควบคุมในงานที่มีความเส่ียงสูงไดท้างผูจ้ดัท  าโครงงานจึงน าระบบควบคุม
แบบระบบไร้สายโดยจะใชร้ะบบสมองกลฝังตวั (Embedded) ในการสั่งงานระยะไกลพื่อควบคุม 
พรอพอร์ชนันลัวาลว์ (Proportional Valve) ซ่ึงจะเพิ่มความน่ิมนวลในการบงัคบัตวัรถและเพื่อเพิ่ม
ประสิทธิภาพของรถขดุไฮดรอลิกในการท างานในที่ที่มีความเส่ียงต่อการท างานสูงได ้

ประโยชน์ของการควบคุมแบบไร้สายน้ีก็คือ  เค ร่ืองจักรสามารถท างานได้ตามปกติ             
โดยผูค้วบคุมไม่จ าเป็นตอ้งมีความช านาญในการบงัคบัรถขุดไฮดรอลิก เน่ืองจากการควบคุมการ
ท างานของรถขุดไฮดรอลิกน้ีสามารถควบคุมไดโ้ดยไม่ตอ้งใชผู้บ้งัคบัไปบงัคบัที่ตวัรถโดยตรง    
รถขดุไฮดรอลิกจึงท างานไดอ้ยา่งต่อเน่ืองและสามารถเพิม่ผลผลิตและความปลอดภยัของผูค้วบคุม 

ซ่ึงจากโครงงานน้ีสามารถเป็นแนวทางเพื่อน าไปพฒันาเคร่ืองจกัรที่ตอ้งท างานโดยตอ้งมี       
ผูค้วบคุมโดยตรงและงานประเภทที่มีความเส่ียงต่ออุบติัเหตุสูง เช่น ชุดประกอบแท่นขุดน ้ ามัน  
งานจ าพวกเครนหรือน าไปประยกุตใ์ชง้านในดา้นอ่ืนๆแลว้แต่ความเหมาะสมของงานที่ตอ้งการ 

 
1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

1.2.1..เพือ่ศึกษาระบบการท างานของรถขดุไฮดรอลิก 
1.2.2..เพือ่สร้างชุดควบคุมการท างานรถขดุไฮดรอลิกดว้ยระบบสมองกลฝังตวัแบบไร้สาย
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1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
1.3.1  เขียนโปรแกรมใหพ้รอพอร์ชนันลัวาลว์ท างานได ้
1.3.2  สามารถควบคุมรถขดุไฮดรอลิกโดยไม่มีผูค้วบคุมและมีผูค้วบคุมได ้
1.3.3  ควบคุมระบบพรอพอร์ชนันลัวาลว์ในการควบคุมระบบไฮดรลิก 
1.3.4  รัศมีควบคุมรถขดุไฮดรอลิกไร้สายอยูใ่นช่วงไม่เกิน 100 เมตรจากที่โล่ง 
 

1.4  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1.4.1  ไดค้วามรู้และประสบการณ์จากการศึกษาพรอพอร์ชนันลัวาลว์ 
1.4.2  ไดฝึ้กทกัษะในการควบคุมระบบไฮดรอลิกควบคู่กบัพรอพอร์ชนันลัวาลว์ 
1.4.3  ไดฝึ้กทกัษะในการใชร้ะบบสมองกลฝังตวัในการควบคุม 
1.4.4  ไดท้ราบขอ้ดีและขอ้ดอ้ยของการท างานระหวา่งระบบควบคุมแบบโยกวาลว์กบัการ 

ท างานของพรอพอร์ชนันลัวาลว์ 
1.4.5  ไดชุ้ดควบคุมการท างานรถขดุไฮดรอลิกแบบไร้สาย  


