
การประยุกต์ใช้เครื่องขุดหลุมแบบบงัคับวิทยุในสวนป่าเศรษฐกิจ 
(Application of a radio controlled digger in an economic forest plantation) 

 
ในปัจจุบันทั้งประเทศไทยเองและทั่วโลกนั้น มีความต้องการไม้เพ่ือการใช้ประโยชน์ที่มากขึ้นจนป่าไม้

ธรรมชาติไม่สามารถตอบสนองได้ ประกอบกับป่าไม้ธรรมชาติมีพันธุ์ไม้หลายชนิดขึ้นร่วมกันและไม้บางชนิดไม่
สามารถน ามาใช้ประโยชน์ได้หรือลักษณะทางนิเวศวิทยาไม่เหมาะสมส าหรับการสืบต่อพันธุ์เมื่อปัจจั ยแวดล้อม
เปลี่ยนแปลงการบริหารจัดการกระท าได้ยาก ดังนั้นจึงต้องเปลี่ยนสภาพป่าไม้ธรรมชาติให้มาเป็นสวนป่า           
เศรษฐกิจแทน โดยมีชนิดพันธุ์ไม้เป็นที่ตรงตามความต้องการของตลาด มีสายพันธุ์ดี โตเร็ว ให้เนื้อไม้ที่มีคุณภาพ 
และได้ขนาดเหมาะสมกับการใช้ประโยชน์ สามารถที่จะจัดการได้ง่ายและลดต้นทุนในการน าไม้ออก เช่น การเลือก
ปลูกสวนป่ายูคาลิปตัส (Eucalyptus plantation) ด้วยเหตุผลหลายประการที่ส าคัญคือ ไม้ชนิดนี้ตอบสนอง
กระบวนการในการท าเยื่อและกระดาษได้เป็นอย่างดี มีรอบตัดฟันสั้นและใช้ประโยชน์ได้ตั้งแต่ขนาดเล็ก ให้
ผลผลิตต่อหน่วยพื้นที่สูงเมื่อเทียบกับไม้ชนิดอ่ืนๆ ในช่วงเวลาเดียวกัน มีตลาดที่มั่นคงและผลตอบแทนคุ้มค่า เป็น
เหตุให้มีการปลูกสวนป่ายูคาลิปตัสเพ่ิมขึ้นอย่างรวดเร็ว แนวคิดในการปลูกสวนป่าที่ส าคัญเลยก็คือ การเปลี่ยน
พ้ืนที่ป่าธรรมชาติหรือพ้ืนที่เกษตรกรรมมาปลูกไม้ป่าเพ่ือผลประโยชน์ทางเศรษฐกิจเป็นหลัก โดยสวนป่าต้องให้
ผลตอบแทนคุ้มค่าและสูงกว่าการใช้ประโยชน์ที่ดินผืนนั้นในด้านอ่ืนๆ การปลูกสวนป่าเป็นการน าพรรณไม้มาปลูก 
ในพ้ืนที่อย่างมีระบบแบบแผนและมีวัตถุประสงค์ที่แน่นอนว่าจะปลูกเพ่ือให้ได้มาซึ่งผลตอบแทนในทางเศรษฐกิจ
โดยตรงหรือเพ่ือประโยชน์ในทางอ้อม การเลือกชนิดพรรณไม้ พ้ืนที่ เทคนิคการปลูกย่อมขึ้นอยู่กับวัตถุประสงค์
เป็นส าคัญ สวนป่าที่ได้มีการปลูกขึ้นมาแล้วจะต้องได้รับการดูแลเป็นอย่างดี มิฉะนั้น จะเป็นการลงทุนที่สูญเปล่า 
ซึ่งสามารถท าในเชิงธุรกิจได้ ไม่ว่าจะขนาดเล็ก ขนาดกลาง หรือขนาดใหญ่ที่มีผลตอบแทนทางเศรษฐกิ จคุ้มการ
ลงทุน  การปลูกสวนป่าจะประสบผลส าเร็จมากน้อยเพียงใดนั้นขึ้นอยู่กับการเลือกชนิดไม้ที่เหมาะสมกับพ้ืนที่ 
เลือกกล้าไม้ที่มีสายพันธุ์ที่ดีมีคุณภาพ ให้ความส าคัญของการปลูกและการบ ารุงรักษาที่เท่าเทียมกัน 

 

         
 

ภาพที่ 1: แนวคิดในการจัดวางต าแหน่งไม้ป่าเศรษฐกิจในพืชไร่ระยะสั้น 
 



เมื่อต้องปลูกไม้ป่าเป็นจ านวนพ้ืนที่มากๆ การจ้างแรงงานในการขุดหลุมเตรียมหลุมปลูกจึงมีความส าคัญ
มากๆ เครื่องขุดดินแบบบังคับวิทยุ [1] โดยท าการขุดหลุมดินที่ต้องการโดยใช้รีโมทวิทยุบังคับเป็นตัวสั่งการซึ่งการ
ใช้ระบบดังกล่าวเป็นระบบที่มีความสอดคล้องกับระบบสมาร์ทฟาร์มมีความน่าสนใจอย่างมากและปัจจุบันมีการใช้
ประโยชน์อย่างแพร่หลายทางด้านการเกษตรเนื่องจากมีประสิทธิภาพสูงและประหยัดพลังงานและเวลาและสะดวก
รวดเร็วโดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบเครื่องขุดดินแบบบังคับวิทยุและการประเมินสมรรถนะของเครื่องและ
วิเคราะห์ค่าใช้จ่ายในการสร้างเครื่อง โดยการออกแบบและสร้างเครื่องขุดดินแบบบังคับวิทยุต้นแบบประกอบด้วย 
โครงสร้าง ชุดขับเคลื่อนขึ้นและลงของเครื่องยนต์เล็ก ระบบบังคับวิทยุโดยใช้ Arduino [2]  เป็นตัวควบคุมการ
ท างานของเครื่องและใช้มอเตอร์ขนาด 24 โวลต์ เป็นตัวขับเคลื่อนเครื่องขุดดินแบบบังคับวิทยุ ตัวแปรที่ใช้ในการ
ทดสอบได้แก่ ดินแต่ละพ้ืนที่มีความแข็งและร่วนไม่เท่ากัน ความเร็วรอบเครื่องที่ใช้ในการขุด 7000 รอบ/นาที จาก
ผลการทดลองพบว่าเครื่องขุดดินแบบบังคับวิทยุมีระยะเวลาการคืนทุนเท่ากับ 19669/182661.6 = 0.107ปี หรือ
ประมาณ 1 เดือน ตามที่ตั้งไว้ถ้าเกษตรกรท างาน 528 ชั่วโมงต่อปี จะท าให้คืนทุนได้ในระยะเวลาประมาณ 1 
เดือน แต่ถ้าหากเกษตรกรท างานมากกว่า 528 ชั่วโมงต่อปี อาจจะท าให้ระยะเวลาคืนทุนน้อยกว่า 1 เดือนได้ 

 

       
 

ภาพที่ 2: แรงงานในการขุดหลุมเตรียมหลุมปลูกทั้งวิธีแบบเดิมๆ และแบบใช้เครื่องยนต์ 
 
   
 



       
 

 
 

ภาพที่ 3: เครื่องขุดหลุมแบบบังคับวิทยุที่สาขาวิศวกรรมเกษตรอุตสาหกรรม คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ท าการออกแบบสร้างขึ้นบนแนวคิด ทุกชิ้นส่วนสามารถถอดประกอบออกมาใช้แบบ 
manual ได ้

 
โดยที่เครื่องต้นแบบเครื่องขุดหลุมแบบบังคับวิทยุ เป็นเครื่องที่มีขนาดความกว้าง*ความยาว*ความสูงเท่ากับ 

50*100*30 ซม.  มีการติดตั้งตัวเครื่องขุดดินขนาด 5 แรงม้า ไปบนเครื่องบังคับวิทยุซึ่งเครื่องขุดจะมีอัตราทดเกียร์ 

35:1 และใช้เพลาเกลียวเป็นตัวขับเครื่องขุดดินเพ่ือขึ้นลงซึ่งจะใช้กลไกสว่านเป็นต้นก าลังในการขับเคลื่อนเฟือง

ดอกจอกให้หมุนในการขึ้นลงของเพลาเกลียวและใช้มอเตอร์ servo [3] เป็นตัวกดบังคับสว่านให้มีการท างาน มี

กล่องควบคุมโดยใช้ arduino เป็นตัวสั่งบอร์ดไดร์มอเตอร์ควบคุมในการสั่งการบังคับขับเคลื่อนเดินหน้าถอยหลัง

[4] แต่อาจจะมีปัญหาในการขับเคลื่อนขึ้นลงซึ่งอาจจะติดขัดจึงต้องใช้สปริงช่วยดึงในการขึ้น -ลง จากผลการ

ทดสอบในแปลงจริงเปรียบเทียบค่าความแข็งของดินในการขุดจะขุดหลุมทีมีขนาด 10*20 ซม. เพ่ือน าไปปลูกต้น

กล้าหรือต้นไม้ขนาดเล็ก ในการขุดดินที่ท าการทดสอบ 2 ประเภท พบว่า ดินเหนียวนั้นจะมีค่าความแข็งของดิน



เฉลี่ยเท่ากับ 376 N    ได้ท าการขุดดินจ านวน 1 หลุม ใช้เวลาทั้งสิ้น 1.32 นาที และได้ท าการขุดจ านวน 5 หลุม 

ใช้เวลาทั้งสิ้น 6.60 นาที และดินร่วนมีค่าความแข็งของดินเฉลี่ยเท่ากับ 338.1  N     ได้ท าการขุดดินจ านวน 1 

หลุม ใช้เวลาทั้งสิ้น 0.45 นาที และได้ท าการขุดดินจ านวน 5 หลุม ใช้เวลาทั้งสิ้น 2.25 นาที  ความสามารถในการ

ท างานของดินเหนียว 0.0125 ไร่/ชั่วโมง ดินร่วน 0.0156 ไร่/ชั่วโมง จะเห็นได้ว่ารถขุดดินแบบบังคับวิทยุสามารถ

ใช้งานในดินร่วนได้ดีกว่าดินเหนียวความเร็วในการขับเคลื่อนของรถขุดดินแบบบังคับวิทยุถ้าวิ่งในทางที่เรียบจะท า

เวลาได้ดีกว่าเมื่อวิ่งในดินลูกรัง เพราะจะท าให้มีการลื่นไถลเพิ่มมากกว่าบนพ้ืนเรียบ [5]   
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