
การประยุกต์ใช้รถแทรกเตอร์อัตโนมัติไร้คนขับในไร่อ้อยสมัยใหม ่
(Application of unmanned automatic tractor in modern sugarcane plantations) 
 

 การท าการเกษตรสมัยใหม่นั้นมุ่งเน้นแนวทางในการลดต้นทุนการผลิตลงและเพ่ิมปริมาณของผลผลิตต่อ
พ้ืนที่ให้เพ่ิมสูงขึ้นเท่าที่จะสามารถท าได้ โดยเฉพาะเกษตรกรเจ้าของพ้ืนที่ปลูกอ้อยทั้งขนาดกลางและขนาดใหญ่
นั้น พบว่ามีอัตราการแข่งขันสูงมากในด้านการน าเทคโนโลยีสมัยใหม่เข้ามาใช้ โดยจะพบว่าค่าจ้างแรงงานขั้นต่ ามี
อัตราเพิ่มสูงมากซ่ึงผันผวนกับจ านวนแรงงานภาคการเกษตรที่ลดต่ าลง และแรงงานที่มีทักษะที่ขาดแคลน จึงเป็น
เหตุผลและความจ าเป็นที่จะต้องใช้เทคโนโลยีเข้ามาแก้ปัญหาดังกล่าว ดังนั้นจากปัญหาที่พบและความต้องการ
ของเกษตรกรเจ้าของพ้ืนที่ทั้งขนาดกลางและขนาดใหญ่ที่ต้องการลดแรงงานลงและปริมาณผลผลิตต่อพ้ืนที่มี
จ านวนเพิ่มสูงขึ้นนั้น กลุ่มผู้วิจัยจึงได้มีแนวคิดที่จะออกแบบและสร้างรถไถขับเคลื่อนอัตโนมัติแบบไร้คนขับ พร้อม
ติดตั้งอุปกรณ์น าทางด้วยระบบ GPS ส าหรับการเกษตรสมัยใหม่ขึ้น เพ่ือที่จะท าให้เกิดการท างานอย่างต่อเนื่อง
สม่ าเสมอ เป็นการลดเวลา ลดความเมื่อยล้าในการปฏิบัติงาน และลดต้นทุนการประกอบการของเกษตรกรให้
ต่ าลง โดยที่ผลสัมฤทธิ์ของโครงการนี้เมื่อด าเนินการเสร็จ จะพบได้ว่ามีความแตกต่างจากงานวิจัยที่มีอยู่แล้วดังนี้ 
โดยเกษตรกรนั้นจะได้ต้นแบบของรถไถขับเคลื่อนอัตโนมัติแบบไร้คนขับ พร้อมติดตั้งอุปกรณ์น าทางด้วยระบบ 
GPS ที่มีราคาถูก สามารถใช้งานได้จริง โดยระบบควบคุมและขับเคลื่อนนั้นมีความซับซ้อนน้อยมาก สามารถดูแล
บ ารุงรักษาได้ง่าย และยังสามารถลดค่าใช้จ่ายในการจ้างแรงงานลง ซึ่งปัจจัยดังกล่าวจะเห็นได้ชัดว่ามีบทบาทที่
ส าคัญมากในการก าหนดทิศทางปริมาณของผลผลิตที่ได้ต่อพ้ืนที่ต่อปี และทิศทางในการควบคุมค่าใช้จ่ายในการ
ลงทุนให้ลดต่ าลง 
 

      
 

ภาพที ่1: ลักษณะภาพแสดงบนหน้าจอควบคุมอัตโนมัติที่ห้องท างาน 
 
โดยหลักการท างานของกลไกการขับเคลื่อนนั้น รถไถที่พัฒนาขึ้นเป็นรถขับเคลื่อนด้วยสองล้อหลัง ใช้ต้นก าลังเป็น
เครื่องยนต์ดีเซลขนาด 15-18 Hp เพ่ือขับปั๊มน้ ามันไฮดรอลิกส์ การขับเคลื่อนของรถไถใช้ก าลังจากแรงดันและ



อัตราการไหลของน้ ามันไฮดรอลิกส์ แบบ Hydro-static ทั้งระบบ เนื่องจากเป็นระบบที่มีการบ ารุงรักษาต่ า เกิด
เหตุขัดข้องยาก และไม่มีอันตรายจากชิ้นส่วนเคลื่อนที่ในระบบมากนัก ใช้งานได้ง่าย เหมาะกับการปฏิบัติงานใน
แปลง ซึ่งไม่ใช้ความเร็วสูง แต่ต้องการแรงฉุดลาก (Drawbar force) สูง เกษตรกรหรือคนขับ ไม่จ าเป็นต้องมี
ความรู้พื้นฐานทางวิศวกรรมก็สามารถควบคุมรถได้ การออกแบบระบบ จะใช้ความเร็วการแล่นและแรงฉุดลากใช้
งานที่เหมาะสมของรถเป็นกรอบ แล้วจึงค านวณเป็นความเร็วรอบและแรงบิดสูงสุดของมอเตอร์ไฮดรอลิกส์ เพ่ือใช้
ในการติดตั้งต่อไป เช่นเดียวกับการใช้น้ าหนักและความเร็วรอบของอุปกรณ์ต่อพ่วง มาค านวณหาความเร็วของ
มอเตอร์ไฮดรอลิกส์ที่ใช้ขับเพลา PTO (Hydraulic for Power take-off, PTO) และขนาดของกระบอกสูบยก-วาง 
อุปกรณ์ต่อพ่วง (Hydraulic lifting cylinder) ต่อไป 
 

 
 

ภาพที ่2: ระบบการถ่ายทอดก าลังและบังคับเลี้ยวของรถไถ 
 

ส่วนการควบคุมนั้น รถไถที่พัฒนาขึ้นจะถูกควบคุมด้วยการควบคุมก าลังของไหลแทน ซึ่งแม่นย า สะดวก และ
ประหยัด กว่าการควบคุมชิ้นส่วนกลไกที่มีการเคลื่อนที่แบบอ่ืน การออกตัว เร่งความเร็ว เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว
คงท่ี การชะลอความเร็ว และการหยุดจอด (เบรกในระบบอัตโนมัติ) ของรถไถ ท าได้ด้วยการควบคุม วาล์วควบคุม

คือ ส่วนการควบคุม 

คือ เส้นทางน ้ามัน 

คือ เส้นทางการควบคุม 



อัตราการไหลหลัก (Flow control valve, FC) เพียงตัวเดียว ส่วนการควบคุมทิศทาง (การบังคับเลี้ยว) ท าผ่านชุด
ทดแรงหมุนพวงมาลัยด้วยน้ ามัน (Power steering) ซึ่งแยกวงจรน้ ามันออกจากวงจรขับเคลื่อนรถหลัก ทั้งนี้เพ่ือ
เสถียรภาพในการบังคับเลี้ยวที่ไม่ต้องผูกโยงกับความเร็วรถไปด้วย เนื่องจากต้องค านึงถึงความรวดเร็วในการบังคับ
เพ่ือความปลอดภัยของรถหรือคน กรณีใช้คนขับด้วย ส าหรับการควบคุมอุปกรณ์ขับเคลื่อนทั้งหมด ผู้วิจัยได้
ออกแบบให้ท างานได้ทั้ง 2 ระบบ คือ การท างานแบบอัตโนมัติและการบังคับด้วยคนขับ ทั้งนี้อุปกรณ์ที่ใช้ควบคุม
รถถูกออกแบบให้รับสัญญาณทั้งจากระบบอัตโนมัติและสามารถสลับมาใช้คันเร่ง เบรก คันโยก กระบอกสูบไฮดรอ
ลิกส์ และ PTO ได้ทั้งหมด เช่นเดียวกับระบบบังคับเลี้ยวที่คนสามารถหมุนพวงมาลัยได้โดยตรงเช่นกัน โดยที่วงจร
เบรกด้วยคนขับจะถูกแยกออกจากวงจรขับเคลื่อนหลักและผู้ขับข่ีสามารถเหยียบเบรกได้เช่นเดียวกับรถไถทั่วไป 
 

อุปกรณ์ในระบบรถไถ (ภาพที่ 2) จะประกอบไปด้วย  
1) 15 to 25 Hp Diesel Engine เป็นเครื่องยนต์ดีเซลหลักส าหรับขับเคลื่อนรถไถท้ังหมด 
2) Hydraulic Power Unit เป็นระบบผลิตก าลังหลัก ประกอบไปด้วย ถังน้ ามัน, ระบบกรอง, ปั๊มไฮดรอ

ลิกส์, วาล์วความดันนิรภัย, วาล์วควบคุมอัตราการไหล และระบบระบายความร้อนออกจากน้ ามัน ตัวปั๊ม
ได้รับก าลังขับจากเครื่องยนต์ขนาด 15-25 Hp เพ่ือผลิตแรงดันน้ ามันคงที่ส าหรับวงจรขับเคลื่อนทั้งหมด 
ด้วยอัตราการไหลสูงสุดอย่างปลอดภัย เพ่ือจ่ายให้กับระบบต่อไป 

3) Pump for Power steering เป็นปั๊มไฮดรอลิกส์เฉพาะส าหรับทดแรงหมุนพวงมาลัยชุดบังคับเลี้ยว 
ได้รับก าลังจากเครื่องยนต์แยกจากวงจรขับเคลื่อนหลัก 

4) Hydraulic Motor for PTO คือ มอเตอร์ไฮดรอลิกส์ที่ท าหน้าที่ขับเพลา PTO มอเตอร์นี้ถูกควบคุมด้วย 
PTO Control (PTO C) ซึ่งเป็นวาล์ว 4/3 แบบปกติอยู่ในต าแหน่งห้องกลางเพ่ือ bypass น้ ามันลงแทงค์
และปลดให้เพลามอเตอร์หมุนอิสระได้ ควบคุมแบบ On-off ด้วย Solenoid ไฟฟ้า ส าหรับเลื่อนวาล์วได้ 
2 ต าแหน่ง เพ่ือสลับทิศการหมุน PTO ได้ สัญญาณควบคุม PTO C มาจากระบบควบคุมอัตโนมัติ และ
คันบังคับด้วยมือกรณีขับด้วยคน 

5) Hydraulic Lifting Cylinder คือ กระบอกสูบไฮดรอลิกส์ที่ท าหน้าที่ยก-วางอุปกรณ์ต่อพ่วงท้ายรถไถ 
กระบอกสูบนี้ถูกควบคุมด้วย Cylinder Control (CC) ซึ่งเป็นวาล์ว 4/3 แบบปกติอยู่ในต าแหน่งห้อง
กลางเพ่ือ bypass น้ ามันลงแทงค์และล๊อคต าแหน่งก้านสูบไว้ ควบคุมแบบ On-off ด้วย Solenoid 
ไฟฟ้า ส าหรับเลื่อนวาล์วได้ 2 ต าแหน่ง เพ่ือสลับทิศการเข้าออกของก้านสูบได้ สัญญาณควบคุม CC มา
จากระบบควบคุมอัตโนมัติ และคันบังคับด้วยมือกรณีขับด้วยคน 

6) Right Hydraulic Motor และ Left Hydraulic Motor (R. Hydraulic Motor และ L. Hydraulic 
Motor) คือ มอเตอร์ไฮดรอลิกส์ส าหรับขับล้อหลังขวาและซ้ายตามล าดับ มอเตอร์ทั้ง 2 ตัว ถูกควบคุม
ด้วย Right Motor Control และ Left Motor Control (R. MC และ L. MC) ซึ่งรับสัญญาณจากระบบ



ควบคุมอัตโนมัติในกรณีต้องการเลี้ยวรถ โดยเป็น On-off control สั่งให้ Solenoidเปลี่ยนต าแหน่งวาล์ว 
4/3 มาอยู่ห้องกลางเพ่ือ by pass น้ ามันจากปั๊มลงสู่แทงค์ และ bypass แรงดันน้ ามันให้แกนมอเตอร์
เป็นอิสระเพียงด้านใดด้านหนึ่ง ที่สัมพันธ์กับการเลี้ยว และเมื่อเลี้ยวเสร็จแล้วระบบจึงสั่งให้ Solenoid 
เลื่อนวาล์วมาอยู่ในต าแหน่งปกติ คือขับเดินหน้า ส าหรับการควบคุมความเร็วของรถไถ มอเตอร์ทั้งคู่จะ
ได้รับแรงดันน้ ามันคงที่ แต่อัตราการไหลน้ ามันจะถูกควบคุมด้วย Flow Control (FC) เพ่ือลดอัตราการ
ป้อนน้ ามันให้กับมอเตอร์ทั้งคู่ได้ โดย FC ต้องการสัญญาณควบคุมแบบ analog จากระบบควบคุม
อัตโนมัติและสัญญาณจากการเหยียบแป้นคันเร่ง กรณีขับด้วยคนได้ มีการป้อนสัญญาณกลับเพ่ือ
ตรวจสอบค่า outputด้วย FC นี้ต้องควบคุมอัตราการไหลจากศูนย์ (จากหยุดนิ่ง หรือหยุดรถด้วยเบรก) 
ไปถึงค่าสูงสุด (ความเร็วแล่นสูงสุดของรถไถ) ได้ 

7) Right Break System และ Left Break System (R. Break Sys. และ L. Break Sys.) คือระบบ
เบรกแบบดรัมส าหรับหยุดการเคลื่อนที่ ทั้งสองชุดนี้ได้รับสัญญาณจากการกดแป้นเบรกโดยคนขับเท่านั้น 
โดยในขณะกดแป้นเบรก ลิมิตสวิตช์ ใต้แป้นเบรก (Break Control, BC) จะสั่งให้ Solenoid ของทั้ง R. 
MC และ L. MC ซึ่งเป็น On-off control ท างานด้วยการเปลี่ยนต าแหน่งวาล์ว 4/3 มาอยู่ห้องกลางเพ่ือ 
by pass น้ ามันจากปั๊มลงสู่แทงค์ และ bypass แรงดันน้ ามันให้แกนมอเตอร์เป็นอิสระก่อนในขั้นต้น 
จากนั้นเมื่อคนขับเหยียบเบรกเต็มที่ ผ้าเบรกจึงจับกับดรัมอย่างสมบูรณ์ และท าให้รถหยุดในที่สุด ในกรณี
ต้องการถอยหลังจากการแล่นเดินหน้า FC จะลดอัตราการไหลน้ ามันสู่มอเตอร์จนเป็นศูนย์ (บังคับให้รถ
หยุด) ก่อน จากนั้น R. MC และ L. MC ซึ่งรับสัญญาณจากระบบควบคุมอัตโนมัติ โดยเป็น On-off 
control จะสั่งให้ Solenoid เปลี่ยนต าแหน่งวาล์ว 4/3 มาอยู่ในต าแหน่งกลับทิศทางการหมุน จากนั้น 
FC จึงสั่งจ่ายอัตราการไหลน้ ามันให้มอเตอร์ จนมอเตอร์หมุนกลับทิศได้ต่อไป 

8) Power Steering เป็นระบบทดก าลังด้วยน้ ามันส าหรับหมุนพวงมาลัยเหมือนรถไถหรือรถยนต์ปกติ 
9) DC encoder motor ท าหน้าที่หมุนพวงมาลัยแทนคนในกรณีขับแบบอัตโนมัติ โดยเป็นการควบคุมแบบ 

analog จากระบบควบคุมอัตโนมัติ (Steering Control, Steering C) หากต้องการปรับเป็นคนขับเอง 
สามารถท าได้ทันทีเพราะเพลาของ DC motor มีแรงต้านการหมุนน้อยมากอยู่แล้ว เมื่อปลดการควบคุม
ออก 

10) Engine Control (Engine C) คือ ระบบควบคุมเครื่องยนต์ปกติเมื่อสตาร์ทเครื่องแล้วจะปรับตั้งให้
เครื่องยนต์เดินที่ความเร็วรอบที่ให้แรงบิดสูงสุดคงที่ตลอดจนกว่าจะหยุดรถ จึงดับเครื่องซึ่ง Engine C 
เป็นการสั่งดับเครื่องในกรณีฉุกเฉินด้วย คนควบคุม (อาจจะขับอยู่ หรือ สังเกตการณ์ผ่านระบบ 
Monitoring ก็ได้) จึงเป็นการควบคุมด้วยคนแบบรีโมท 

11) Right wheel sensor และ Left wheel sensor คือ อุปกรณ์ตรวจจับการหมุนของล้อรถไถ เพ่ือเป็น
เก็บข้อมูลจาก output ที่แท้จริงของระบบ ส่งกลับให้ผู้ควบคุมรถทราบถึง การเคลื่อนที่ (เดินหน้า หรือ



ถอยหลัง) ความเร็วของรถไถ ความเร็วของล้อแต่ละข้าง สัญญาณจาก sensor ทั้งคู่นี้ถูกใช้ในระบบ
ควบคุมอัตโนมัติ และถูก monitor โดยคนควบคุมด้วย 

ระบบควบคุมทิศทางและต าแหน่งของรถไถ 
 ในการควบคุมทิศทางและต าแหน่งของรถไถ ทางคณะผู้น าเสนอได้เลือกใช้ดีซีเซอร์โวมอเตอร์มาเป็นตัวต้น
ก าลังในการหมุนพวงมาลัยของรถไถ และใช้เซนเซอร์อีก 2 ชนิด เพ่ือมาระบุต าแหน่งและทิศทางของรถไถ คือ ตัว 
GPS และ IMU ตามล าดับ ซึ่งในการควบคุมและประมวลผลจะใช้คอมพิวเตอร์เข้ามาช่วย และมีการพัฒนา
โปรแกรมขึ้นเพ่ือใช้ในการรับข้อมูลจากตัว GPS และ IMU มาค านวณหาทิศทางและต าแหน่งของรถไถ และส่งค่า
การควบคุมจากคอมพิวเตอร์ไปยังแผงควบคุมมอเตอร์เพื่อควบคุมมอเตอร์ให้หมุนพวงมาลัยของรถไถให้เคลื่อนที่ไป
ยังทิศทางและต าแหน่งที่ต้องการ 
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ภาพที ่3: แผนผังการเชื่อมต่ออุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมทิศทางและต าแหน่งของรถไถ 
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ภาพที ่4: แผนผังตัวควบคุมเพ่ือควบคุมทิศทางและต าแหน่งของรถไถ 

 

ระบบการมองเห็นระยะไกล 
 ระบบการมองเห็นระยะไกล (Remote Vision System) เป็นระบบที่ใช้ส าหรับให้ผู้ควบคุมรถไถได้
มองเห็นสิ่งรอบตัวของรถไถและเพ่ือเพ่ิมความปลอดภัยในขณะปฏิบัติงานของรถไถ โดยระบบนี้ประกอบไปด้วย 
กล้องไอพี (IP Camera) ที่ถูกติดตั้งอยู่บนตัวรถไถ และมีตัว Wireless access point เชื่อมต่อสัญญาณจากกล้อง
ไอพี เพ่ือส่งสัญญาณภาพจากกล้องไอพีส่งไปยังคอมพิวเตอร์ที่อยู่ภายนอกตัวรถไถผ่านตัว Wireless access 
point อีกตัวหนึ่ง โดยการแสดงภาพบนคอมพิวเตอร์จะมีการพัฒนาโปรแกรมขึ้นเพ่ือใช้งานเฉพาะแสดงภาพและ
ควบคุมอุปกรณ์บนรถไถระยะไกล 
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ภาพที ่5: ระบบการมองเห็นระยะไกลของรถไถ 
 

เนื่องจากเครื่องจักรกลทางการเกษตรที่มีใช้กันอย่างแพร่หลาย ที่น ามาช่วยทุ่นแรงและเพ่ิมผลผลิตคือรถไถ
(Tractor) ซึ่งรถไถสามารถน ามาใช้ในการท าเกษตรกรรมได้มากมายเช่นการเตรียมดินการให้ปุ๋ยการขนส่ง
ผลิตภัณฑ์ทางการเกษตรเห็นได้ว่าประโยชน์ของรถไถมีค่อนข้างมากและในปัจจุบันมีผู้ให้ความสนใจอย่างมากใน
การพัฒนาศักยภาพของรถไถ ซึ่งหนึ่งในงานพัฒนาศักยภาพรถไถ คือ การพัฒนาระบบควบคุมอัตโนมัติของรถไถ
แบบไร้คนขับ เช่น ในปี พ.ศ. 2555 ส านักงานคณะกรรมการวิจัยแห่งชาติได้มีการกระตุ้นนักวิจัยให้มาสนใจพัฒนา
ระบบควบคุมรถไถ โดยท าการจัดการแข่งขันในหัวข้อ "การแข่งขันรถไถขับเคลื่อนอัตโนมัติ" [1] และมีนักวิจัยที่
สนใจพัฒนาตัวควบคุมส าหรับรถไถเคลื่อนอัตโนมัติอีกมาก อาทิ ตัวควบคุมแบบพีดีและฟัซซี-โครงข่ายประสาท
เทียม ชนิด 2 (Type-2 fuzzy neural network) [2] ตัวควบคุมแบบโมเดลพรีดิกทีฟแบบเชิงเส้น (Linear 
model predictive controller) [3] ซึ่งบทความนี้น าเสนอแนวคิดการออกแบบตัวควบคุมรถไถให้เคลื่อนที่แบบ
อัตโนมัติไร้คนขับแบบพีไอดีเพ่ือท าให้รถไถสามารถเคลื่อนที่ติดตามเส้นทางที่ก าหนดไว้ได้โดยเส้นทางการเคลื่อนที่
ของรถไถในบทความนี้ก าหนดให้ 2 รูปแบบ คือ เส้นตรงและเส้นโค้ง โดยท าการจ าลองการเคลื่อนที่ของรถไถและ
ตัวควบคุมท่ีน าเสนอด้วยโปรแกรม MATLAB/Simulink [4] 
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(b) 

 
(c) 

ภาพที่ 6: การประยุกต์ใช้รถแทรกเตอร์อัตโนมัติไร้คนขับในไร่อ้อยสมัยใหม่ 
 



จากผลการทดสอบที่ได้ในงานวิจัยนี้ พบว่าระบบเป็นการออกแบบตัวควบคุมต าแหน่งการเคลื่อนที่ส าหรับรถไถ
ขับเคลื่อนอัตโนมัติแบบไร้คนขับ พร้อมติดตั้งอุปกรณ์น าทางด้วยระบบ GPS พร้อมกับการสร้างเส้นทางการ
เคลื่อนที่ส าหรับรถไถฯ บนระบบพิกัดฉาก โดยเส้นทางการเคลื่อนที่มี 2 แบบ กล่าวคือ เส้นตรง และเส้นโค้ง 
ส าหรับตัวควบคุมที่ใช้ คือ ตัวควบคุมแบบพีไอดี โดยมีลูปควบคุมต าแหน่งการเคลื่อนที่ และลูปควบคุมมุมหันเห
ของรถไถฯ ซึ่งการทดลองได้จ าลองด้วยโปรแกรม MATLAB/Simulink การทดลองแบ่งออกเป็น 2 แบบ คือ 1. รถ
ไถเคลื่อนที่ตามเส้นทางเคลื่อนที่แบบเส้นตรง และ 2. รถไถเคลื่อนที่ตามเส้นทางเคลื่อนที่แบบเส้นตรง และเส้นโค้ง 
โดยผลการทดลองได้แสดงให้เห็นว่าระบบควบคุมท่ีได้ออกแบบนั้น สามารถควบคุมให้รถไถฯ เคลื่อนที่ตามเส้นทาง
การเคลื่อนที่ได้ แต่จะเห็นได้ว่าขณะที่รถไถฯ เคลื่อนที่ติดตามเส้นทางการเคลื่อนที่ที่เป็นเส้นตรงในช่วงที่ความเร็ว
คงท่ี รถไถฯ จะมีค่าความผิดพลาดของต าแหน่งค่อนข้างคงที่ นั่นแสดงให้เห็นว่าตัวควบคุมท่ีน าเสนอนี้ยังมีข้อจ ากัด
อยู่ คือ ไม่สามารถท าให้ค่าความผิดพลาดมีค่าลดลงได้ และจากผลการวิเคราะห์เชิงเศรษฐศาสตร์วิศวกรรมของรถ
ไถขับเคลื่อนอัตโนมัติแบบไร้คนขับ พร้อมติดตั้งอุปกรณ์น าทางด้วยระบบ GPS พบว่า มีค่าความสามารถในการ
ท างานเท่ากับ 3.57 Raihr-1 ที่ความเร็วในการท างาน 0.9 kmhr-1 และท างาน 1,440 hr year-1 จะสามารถคืน
ทุนถ้าท าการไถให้ได้ปริมาณพ้ืนที่เท่ากับ 1,646 ไร่ โดยรถไถต้นแบบฯ มีแรงฉุดลาก 15,168 นิวตัน มีความเร็วใน
การท างาน 0.25 เมตรต่อวินาที มีประสิทธิภาพการท างาน 85.30% มีอัตราการสิ้นเปลืองน้ ามันเชื้อเพลิง 3.99 
ลิตร/ชั่วโมง มีค่าการลื่นไถล (% Slip) 47.4 มีค่าก าลังฉุดลาก 3.792 กิโลวัตต์ และมีค่าความสามารถในการ
ท างาน 3.57 ไร่ต่อชั่วโมง 
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