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4. การวิจัยและพัฒนา 

 

บริษัทมีการวิจัยและพัฒนาเครื่องจักรระบบไฮดรอลิคของบริษัทอยางตอเนื่องเพื่อใหสามารถผลิตสินคาที่

ตอบสนองความตองการของลูกไดมากย่ิงขึ้นและรักษาความเปนผูนําในการผลิตเครื่องจักรระบบไฮดรอลิค ดังตัวอยาง

ตอไปนี้ 

1.  การขึ้นรูปชิ้นสวนโดยวิธีการตีขึ้นรูปดวยความรอนดวยระบบไฮดรอลิก (Hydraulic forging press for hot 

forging press)  

ในการผลิตชิ้นสวนรถยนต การขึ้นรูปช้ินสวนดวยวิธีการตีขึ้นรูปดวยความรอน เปนหนึ่งในกระบวนการแปร

รูปโลหะใหไดรูปรางตามท่ีตองการ โดยช้ินงานที่ผานการแปรรูปวิธีนี้จะมีความหนาแนนและคุณสมบัติดีขึ้น เชน ความ

แข็งแรงและความสามารถในการรับแรงกระแทกเปนตน  ปจจุบันเคร่ืองจักรประเภทนี้จะตองนําเขาจากตางประเทศ 

บริษัทจึงไดพัฒนาเครื่องตีขึ้นรูปรอนดวยระบบไฮดรอลิค พรอมทั้งพัฒนาแขนกลเพื่อหยิบชิ้นงานเขาและออกเคร่ืองเพื่อ

ความปลอดภัยในการทํางาน ซึ่งการพัฒนาเคร่ืองตีขึ้นรูปรอนนี้ไดรับการสนับสนุนดานขอมูลและเทคโนโลยีการผลิต

จากประเทศเยอรมัน เคร่ืองตีขึ้นรูปรอนที่พัฒนาขึ้นนี้สามารถตีชิ้นงานขึ้นรูปได 6 ชิ้น/นาที โดยโครงการน้ีไดรับการ

สนับสนุนงบวิจัยจาก สํานักงานนวัตกรรมแหงชาติ ตัวอยางของผลิตภัณฑจากเครื่องนี้เชน วาลวไอดี วาลวไอเสีย

รถยนต เปนตน 

 

 
 

ภาพแสดงขั้นตอนการตีขึ้นรูปรอน 
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2. ระบบการควบคุมเครนไฮดรอลิคดวยคันบังคับ  (Joy Stick Control)  

บริษัทไดนําการควบคุมเครนระบบคันบังคับ (Joy Stick) มาใชกับเครนของบริษัท เพื่อใหผูปฏิบัติงาน

สามารถควบคุมเครนไดงายและมีประสิทธิภาพกวาการควบคุมเครนในระบบคันโยกซึ่งเปนระบบควบคุมแบบเดิม  โดย

เครนที่ใชระบบควบคุมไฮดรอลิกดวยคันบังคับ จะเปนเครนที่ผูใชตองปฏิบัติงานเปนเวลานานในแตละวัน เชน เครนที่ใช

ในงานคีบเศษเหล็ก งานคีบไม  เปนตน เพื่อชวยใหผูปฏิบัติงานไมเกิดการเม่ือยลา และทําใหการปฏิบัติงานมี

ประสิทธิภาพ 

ทั้งนี้ ระบบควบคุมแบบคันบังคับ ที่บริษัทนํามาใชเปนระบบเดียวกันกับที่ใชในรถแบคโฮ (Backhoe)  

ทั่วไปซึ่งทําใหผูที่ขับรถแบคโฮ สามารถใชเครนของบริษัทไดทันทีโดยไมตองเรียนรูการควบคุมเครนใหม 
 

                        
           คันโยกควบคุมเคร่ืองจักรไฮดรอลิค(แบบเดิม)               คันบังคับควบคุมไฮดรอลิค(แบบใหม) 

 

3.  การควบคุมเครนระบบไฮดรอลิคดวยรีโมทคอนโทรลไรสาย (Remote Control) 

ระบบการควบคุมเครนไฮดรอลิคแบบเดิมจะใชคันโยกท่ีติดต้ังอยูดานขางของเครนไฮดรอลิค โดยกานโยก

แตละอันจะใชสําหรับบังคับไฮดรอลิคแตละกระบอกเพื่อใหเกิดการเคล่ือนไหว อยางไรก็ดีการควบคุมเชนนี้ไมสามารถที่

จะมองเห็นวัตถุที่จะทําการยกหรือเคล่ือนยายไดอยางชัดเจนหากวัตถุนั้นอยูในมุมที่ไมสามารถเห็นไดชัดจากจุดที่

ควบคุม 

บริษัทจึงไดทําการพัฒนาการควบคุมเครนโดยใชรีโมท ซึ่งหลักการควบคุมจะเหมือนกับการใชคันโยกที่ขาง

เครนแตเปล่ียนมาใชสวิตซควบคุมบนรีโมทแทน ประโยชนที่ไดคือสามารถที่จะควบคุมโดยผูควบคุมอยูใกลกับวัตถุที่

เปนเปาหมายทําใหสามารถที่จะควบคุมไดอยางแมนยําขึ้น 

         
 รีโมทคอนโทรลสําหรับบังคับเครนระบบไฮดรอลิค       การควบคุมเครนดวยรีโมทคอนโทรล 

 


