
ต้นแบบเครนเหนือศีรษะอัตโนมัติ :
การปรับปรุงความแม่นยําและเท่ียงตรงของการควบคุม

รูปท่ี 1 อุปกรณท่ีใชในการสรางตนแบบเครนอัตโนมัติเปนอุปกรณระดับอุตสาหกรรมท่ีสามารถรองรับการโปรแกรมระบบควบคุมท่ีซับซอนได

 หนาจอสัมผัสถูกออกแบบใหทํางานรวมกับเครนอัตโนมัติไดโดยสะดวก โดยผูใชไมตองเขียนโปรแกรมใด ๆ

รูปท่ี 2 เปรียบเทียบการแกวงระหวางใชและไมใชตัวกรองสัญญาณ

หัวหนาโครงการ : ผศ.ดร.อิทธิโชติ จักรไพวงศ
             สังกัด : ภาควิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล
   คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล

ความสําคัญของงานวิจัย :  
 งานวิจัยน้ีมีเปาหมายเพ่ือการพัฒนาตนแบบเครนเหนือศีรษะอัตโนมัติ รวมกับบริษัท สยามคิโต จํากัด ซ่ึงเปนบริษัทผูผลิตเครน เพ่ือให

บริษัทมีเทคโนโลยีท่ีสามารถตอบสนองความตองการของลูกคา และรองรับการเปล่ียนแปลงตามเทคโนโลยใีนอนาคต ระบบเครนท่ีพัฒนาสามารถ

เคล่ือนท่ีไดอยางแมนยาํ ไปตามตําแหนงท่ีผูใชตองการไดโดยอัตโนมัติ และกําจัดการแกวงของเครนซ่ึงเปนปญหาโดยธรรมชาติของเครนประเภทน้ี

ตลอดจนการบันทึกขอมูลการใชงานเพ่ือประโยชนในการใหบริการซอมบํารุง

จุดเด่นของงานวิจัย/เทคโนโลยี :
 ระบบเครนตนแบบสามารถเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงท่ีตองการไดโดยอัตโนมัติ ดวยวิธีการควบคุมปอนกลับของระยะเครน รวมกับ

การประมาณตําแหนงเครนโดยใช Extended State Observer สามารถควบคุมตําแหนงของเครนไดแมนยํา มีคาความผิดพลาดไมเกิน 

10 มิลลิเมตร การเคล่ือนท่ีของเครนแบบปกติน้ันจะทําใหเกิดการแกวงข้ึนเปนมุมประมาณ 5 องศา ในงานวิจัยน้ีพัฒนาตัวกรองสัญญาณ (Filter) 

ทําใหลดการแกวงของวัตถุไดเหลือไมเกิน 1 องศา ดังแสดงในรูปท่ี 2



ต้นแบบเครนเหนือศีรษะอัตโนมัติ :
การปรับปรุงความแม่นยําและเท่ียงตรงของการควบคุม

หัวหนาโครงการ : ผศ.ดร.อิทธิโชติ จักรไพวงศ
             สังกัด : ภาควิชาวิศวกรรมเคร่ืองกล
   คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล

 นอกจากน้ันการกําจัดการแกวงจากตัวกรองสัญญาณถูกนํา

มาทดลองใหผูใชบังคับเครนในท่ีแคบ เพ่ือเปรียบเทียบระหวางการใช

และไมใชระบบกําจัดการแกวงท่ีพัฒนาข้ึน ผลปรากฏวา ผูบังคับเครน

ในโหมดไมมีระบบกําจัดการแกวง ไมสามารถบังคับเครนใหไปถึง

จุดหมายไดโดยท่ีไมเกิดการชน เกิดการชน 11 คร้ัง สวนในโหมด

ท่ีมีตัวกรองสัญญาณน้ันสามารถบังคับเครนใหไปถึงจุดหมายไดโดย

ไมเกิดการชนเลย โดยท่ีท้ัง 2 แบบใชเวลาเทากับ 50 และ 37 วินาที 

ตามลําดับ ดังแสดงในรูปท่ี 3

 นอกจากน้ี งานวิจัยไดพัฒนาสวนเช่ือมตอกับผูใช (User 

Interface) มีอุปกรณหลักคือหนาจอสัมผัสซ่ึงรองรับการควบคุม

เครนอัตโนมัติได มี 4 โหมดการทํางาน คือ โหมดควบคุมดวยมือ 

โหมดบันทึกเสนทาง โหมดเคล่ือนท่ีอัตโนมัติ และโหมดตรวจสอบ

การทํางาน เครนสามารถจดจําตําแหนงในพ้ืนท่ีการทํางานได 8 จุด 

แตละจุดสามารถกําหนดเวลาหยุดรอได และสามารถคํานวณเวลา

ท่ีใชในการเคล่ือนท่ีโดยประมาณของแตละจุดได นอกจากน้ี ฟงกชัน

การวัดน้ําหนักแบบไรเซนเซอร ไดถูกพัฒนาข้ึนโดยการแปลงคา

กําลังไฟฟาของท่ีมอเตอรใชขณะน้ันจากอินเวอรเตอร แลวแปลงเปน

น้ําหนักมาแสดงบนจอสัมผัส ผลการทดสอบพบวามีความคลาดเคล่ือน

ไมเกิน 10 กิโลกรัม รูปท่ี 4 แสดงตัวอยางภาพหนาจอผูใชงาน

ในโหมดตาง ๆ

รูปท่ี 3 เปรียบเทียบการใชงานตัวกรองสัญญาณ

รูปท่ี 4 ตัวอยางหนาจอผูใชงาน
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