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บททีѷ 1
ความรูเ้ก ีѷยวกบัโมบายเครนรองรบันํ ҟาหนกัเบา

1.1 คาํจาํกดัความของโมบายเครน คณุสมบตัขิองคน
ควบคมุเครน และอภธิานศพัท์

1.1.1 คาํจาํกดัความ
โมบายเครนคอื “เครืѷองจักรทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุและใชแ้รงเคลืѷอนไหวเพืѷอเคลืѷอนยา้ยนํѸาหนักบรรทกุนัѸนในแนวนอน เครืѷองจักร
เหลา่นีѸตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัเครืѷองยนตข์บัเคลืѷอนหรอืไพรม์มฟูเวอร ์และเคลืѷอนยา้ยไปยงัสถานทีѷทีѷไมไ่ดร้ะบไุวไ้ด”้ ซึѷงเราเรยีก
โมบายเครนทีѷมนํีѸาหนักการยกตั Ѹงแตห่นึѷงตนัขึѸนไปแตไ่มเ่กนิหา้ตนัวา่ “โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบา”

มเีครืѷองยนตข์บัเคลืѷอนหรอืไพรม์มฟูเวอรอ์ยูภ่ายในตวัเครืѷอง

เคลืѷอนยา้ยไปยงัตําแหน่งทีѷไมไ่ดร้ะบไุว ้

ขนยา้ยนํѸาหนักบรรทกุในแนวนอน

ใชแ้รงทีѷทําใหเ้คลืѷอนทีѷเพืѷอยก
นํѸาหนักบรรทกุ

รปูภาพ 1-1 คาํจาํกดัความของโมบายเครน

1.1.2 คณุสมบตัขิองคนควบคมุเครน
มกีารจําแนกคณุสมบตัขิองผูท้ีѷจะควบคมุโมบายเครนตามนํѸาหนักการยกของโมบายเครนแตล่ะประเภท หากจะใชโ้มบายเครน
ตามทีѷปรากฏในตาราง 1-1 สิѷงทีѷตอ้งทําคอืตรวจสอบใบอนุญาตของคนควบคมุโมบายเครน หรอืคนควบคมุเครนตอ้งเขา้เรยีน
หลกัสตูรฝึกอบรมทกัษะหรอืหลกัสตูรการศกึษาพเิศษสําหรับการใชโ้มบายเครน มกีารจําแนกคณุสมบตัติามนํѸาหนักการยกและ
ความสามารถในการทํางานของโมบายเครนเทา่นัѸน และจะไมจํ่าแนกตามมวลทีѷแทจ้รงิของนํѸาหนักบรรทกุทีѷจะยก

ตาราง 1-1 โมบายเครนทีѷควบคมุไดซ้ึѷงจาํแนกตามคณุสมบตัขิองคนควบคมุเครน

นํѸาหนักการยก
โมบายเครน

ใบอนุญาตของคน
ควบคมุเครน

หลกัสตูรการฝึกอบรม
ทกัษะสาํหรบัการใชโ้มบาย
เครนรองรบันํ ҟาหนกัเบา

หลกัสตูรการศกึษา
พเิศษสําหรับการใช ้

โมบายเครน
ความคดิเห็น

5 ตนัหรอืมากกวา่ ○ ✖ ✕
ไมร่วมการใชง้านทีѷ
เกีѷยวขอ้งกบัการขบับน

ถนน

1 ตนัหรอืมากกวา่และไมเ่กนิ
 5 ตนั

○ ◯ ✕

0.5 ตนัหรอืมากกวา่และไม่
เกนิ 1 ตนั

○ ◯ ○
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1.1.3 อภธิานศพัท์

(1) การชกัรอกขึҟน/การลดระดบัลง การปรบัขึҟนลงของเสาต ัҟง การยดืยาวขึҟนหรอื
หดลง และการแกวง่

การใชโ้มบายเครนเป็นการใชง้านในหลายๆ ลกัษณะรวมกนั ทั ѸงการชกัรอกขึѸน/การลดระดบัลง การปรับขึѸนลงของเสาตั Ѹง การ
ยดืยาวขึѸนหรอืหดลง หรอืการแกวง่

การชกัรอกขึѸนและการลดระดบัลง การปรับขึѸนลงของเสาตั Ѹง การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง การแกวง่

รปูภาพ 1-2 การเคลืѷอนทีѷของโมบายเครน

(2) เสาต ัҟง
เสาตั ѸงคอืแขนทีѷจดุรับนํѸาหนักอยูต่รงสว่นปลายสดุของโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ของโมบายเครน โดยเสาตั Ѹงอาจ
เป็นเสาตั Ѹงแบบกลอ่งและเสาตั Ѹงแบบโครงตาขา่ยตามลกัษณะรปูทรง โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาเกอืบทกุรุน่ทีѷมนํีѸาหนักการ
ยกไมถ่งึ 5 ตนัจะมเีสาตั Ѹงแบบกลอ่ง

เสาตั Ѹงเพิѷมเตมิทีѷตดิตั Ѹงไวต้รงสว่นปลายสดุของเสาตั Ѹงหลกัคอืเสาตั Ѹงเสรมิ โดยทัѷวไปแลว้เสาตั Ѹงหลกัของโมบายเครนหมายถงึ
บมู ในขณะทีѷรถขดุไฮดรอลกิทีѷมฟัีงกช์ัѷนของเครนดว้ยนัѸนจะใชเ้สาตั Ѹงแบบแขนพับ สว่นทีѷอยูต่ดิกบัตะกรา้ขดุเรยีกวา่แขน และ
สว่นทีѷอยูต่ดิกบัเบาะนัѷงของคนควบคมุเครนเรยีกวา่บมู (ดทูีѷ รปูภาพ 1-14 หนา้ 11 (th))

(3) รศัมกีารทาํงาน
รัศมกีารทํางานคอืระยะหา่งในแนวนอนตั Ѹงแตศ่นูยก์ลางของการแกวง่จนถงึเสน้แนวดิѷงทีѷพาดผา่นจดุกึѷงกลางของตะขอ 
(รปูภาพ 1-3) แตไ่มใ่ชร่ะยะหา่งจากหมดุเทา้จนถงึจดุกึѷงกลางของตะขอ

หมดุเทา้
ระนาบในแนวนอน

เสาตั Ѹง
มมุของ
เสาตั Ѹง

ศนูยก์ลางของ
การแกวง่

รัศมกีารทํางาน

แกนของเสาตั Ѹง

จดุของเสาตั Ѹง
การขยายสลกัสําหรับจดุของ
เสาตั Ѹงออกเต็มทีѷ

A

B

C

ควา
มยา
วขอ

งเสา
ตั Ѹง

รปูภาพ 1-3  อภธิานศพัทข์องเสาต ัҟง

A: ความสงูของการยกเหนอืพืѸนดนิ
B: ความสงูของการยกตํѷากวา่พืѸนดนิ
C: ความสงูรวมของการยก
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(4) นํ ҟาหนกัการยก
นํѸาหนักการยกคอืนํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷสามารถวางไวไ้ดเ้มืѷอยดืขาคํѸายนัออกไปจนสดุ และรัศมกีารทํางานมรีะยะแคบทีѷสดุ 
(นีѷคอืสภาวะเมืѷอเสาตั Ѹงยดืออกนอ้ยทีѷสดุและเสาตั Ѹงมมีมุกวา้งทีѷสดุ) นํѸาหนักการยกจะรวมมวลของอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ
ดว้ย เชน่ ตะขอและตะกรา้ขดุ

ลดความยาวของเสาตั Ѹงลงให ้
เหลอืนอ้ยทีѷสดุ

เพิѷมมมุของเสาตั Ѹงให ้
กวา้งทีѷสดุ

นํѸาหนักการยก (สําหรับ
โมบายเครนคอืคา่สงูสดุ
ของพกิดันํѸาหนักรวม)

มวลของอปุกรณ์
ชว่ยยกนํѸาหนัก
บรรทกุ
นํѸาหนักบรรทกุ
ทีѷกําหนด

ขยายออกจนสดุ

รปูภาพ 1-4 นํ ҟาหนกัการยก

(5) นํ ҟาหนกับรรทกุทีѷกาํหนด
นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดคอืนํѸาหนักบรรทกุทีѷไดจ้ากการหกัมวลของอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ (เชน่ ตะขอหรอืตะกรา้ขดุ) 
ออกจากนํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷสามารถวางลงบนโมบายเครน โดยพจิารณาจากโครงสรา้ง วสัดขุองสว่นประกอบ มมุของเสา
ตั Ѹงและความยาวของเสาตั Ѹง

มวลของตะขอและอปุกรณช์ว่ยยก
นํѸาหนักบรรทกุอืѷนๆ

นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

พกิดันํѸาหนักรวม

รปูภาพ 1-5  พกิดันํ ҟาหนกัรวม
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(6) พกิดันํ ҟาหนกัรวม
พกิดันํѸาหนักรวมคอืมวลทีѷไดจ้ากการเพิѷมมวลของตะขอหรอือปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุอืѷนๆ เขา้กบันํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด
 (รปูภาพ 1-5 หนา้ 5 (th)) สําหรับโมบายเครนนัѸน มกัมกีารนําตะขอประเภทตา่งๆ มาใชง้านโดยดจูากลกัษณะของงานทีѷทํา
 แมข้ณะทีѷความยาวของเสาตั Ѹงเทา่กบัรัศมกีารทํางาน แตนํ่Ѹาหนักบรรทกุทีѷกําหนดจะไมเ่หมอืนเดมิเมืѷอนําตะขอแบบตา่งๆ มาใช ้
ดงันัѸนโดยทัѷวไปแลว้ขอ้มลูจะแสดงพกิดันํѸาหนักรวมทีѷไดจ้ากการเพิѷมมวลของตะขอหรอือปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุเขา้กบั
นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด คา่สงูสดุของพกิดันํѸาหนักรวมจะเทา่กบันํѸาหนักการยก

(7) พกิดันํ ҟาหนกัรวมทีѷสภาพไมม่โีหลด
พกิดันํѸาหนักรวมทีѷสภาพไมม่โีหลดคอืคําศพัทท์ีѷนํามาใชก้บัเครนตดิรถบรรทกุเทา่นัѸน โดยพกิดันํѸาหนักรวมนีѸจะดจูากลกัษณะ
การทรงตวัของเครนเมืѷอไมม่นํีѸาหนักบรรทกุอยูบ่นกระบะวางสนิคา้ (สภาวะไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุ) รวมถงึความแข็งแรงของเสาตั Ѹง
และสว่นประกอบอืѷนๆ พกิดันํѸาหนักรวมเป็นตวัระบถุงึสมรรถนะของโมบายเครนเมืѷอเหยยีดขาคํѸายนัออกไปจนสดุ (ซึѷงจะทําให ้
เครนทรงตวัดเียีѷยม) และเมืѷอเสาตั Ѹงหนัไปทางตําแหน่งเยืѸองดา้นหลงัและเยืѸองดา้นขา้ง

(8) Jigiri (ยกขึҟนเล็กนอ้ย)
Jigiri (ยกขึѸนเล็กนอ้ย) หมายถงึการชกัรอกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนจนอยูเ่หนอืระดบัพืѸน แพลตฟอรม์การทํางาน หรอืบล็อกหมอน
รองเพยีงเล็กนอ้ย

ในระหวา่งการชกัรอก ใหค้อ่ยๆ ยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนโดยพยายามใหเ้ขยืѸอนเพยีงเล็กนอ้ย และหยดุทนัททีีѷนํѸาหนักบรรทกุถกู
ยกขึѸนจากพืѸน และยนืยนัวา่นํѸาหนักทีѷยกขึѸนทรงตวัดแีลว้ แลว้จงึยนืยนัสภาพของชดุอปุกรณ ์tamagake (การขงึสลงิ) ดว้ย
การตรวจสอบวา่ ชดุอปุกรณแ์ขวนเขา้กบัตะขอไดด้หีรอืไมเ่พืѷอรับประกนัความปลอดภยั

การชกัรอก

ยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนจากพืѸนเล็กนอ้ย

รปูภาพ 1-6 Jigiri (ยกขึҟนเล็กนอ้ย)

(9) ความสงูการยก
ความสงูการยกคอืระยะหา่งแนวดิѷงระหวา่งเพดานจํากดัชว่งบนและชว่งลา่งภายในชว่งทีѷตะขอหรอือปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนัก
บรรทกุอืѷนๆ สามารถยกขึѸนและลดลงไดอ้ยา่งมปีระสทิธภิาพเมืѷอดจูากความยาวของเสาตั Ѹงและมมุของเสาตั Ѹง ชว่งของความ
สงูทีѷยกขึѸนจากพืѸน (พืѸนสว่นทีѷใชย้ดึโมบายเครน) เรยีกวา่ “ความสงูในการยกเหนอืพืѸน” และชว่งของความสงูทีѷยกลงมาถงึพืѸน
เรยีกวา่ “ความสงูในการยกตํѷากวา่พืѸน” และเรยีกทั Ѹงหมดรวมกนัวา่ “ความสงูการยกสงูสดุ” (ความสงูการยกโดยรวม) (รปูภาพ 
1-3 หนา้ 4 (th)) โดยทัѷวไปนัѸน เมืѷอใชเ้ครนตดิรถบรรทกุ ความสงูในการยกเหนอืพืѸนเมืѷอยดืเสาตั Ѹงออกจนสดุแลว้จะถกูตั Ѹงให ้
เป็นความสงูการยกสงูสดุเหนอืพืѸน และไมไ่ดกํ้าหนดความสงูในการยกตํѷากวา่พืѸน
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1.2 ประเภทของโมบายเครน

1.2.1 รถเครนบรรทกุ

(1) รถเครนบรรทกุ
รถเครนบรรทกุทีѷมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 5 ตนั มกัมสีว่นของแชสซรีถบรรทกุมาตรฐานแบบเสรมิความแข็งแรงพรอ้มโครงสรา้ง
สว่นบนของระบบการแกวง่ (อปุกรณเ์ครน) และตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัขาคํѸายนัเพืѷอเพิѷมความสามารถในการทรงตวัในระหวา่งทีѷใช ้
เครน

นอกจากนัѸน ยงัตดิตั Ѹงแค็บสองแค็บไวท้ีѷรถเครนบรรทกุแตล่ะคนั โดยแค็บหนึѷงไวสํ้าหรับควบคมุเครนและอกีแค็บหนึѷงไวสํ้าหรับ
ขบัเครน ระบบไฮดรอลกิหรอืระบบเชงิกลจะสง่ผา่นกําลงัไปใหก้บัอปุกรณเ์ครน โมบายเครนสว่นใหญท่ีѷมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 5 
ตนัจะใชร้ะบบไฮดรอลกิ

รปูภาพ 1-7 รถเครนบรรทกุ

(2) เครนตดิรถบรรทกุ
เครนตดิรถบรรทกุจะบรรทกุนํѸาหนักอปุกรณข์องเครนรองรับนํѸาหนักเบาไวท้ีѷกระบะวางสนิคา้และตวัแค็บ และควบคมุอปุกรณ์
เครนผา่นการดงึแรงทีѷทําใหเ้คลืѷอนทีѷออกมาจากเครืѷองยนตข์บัเคลืѷอนหรอืไพรม์มฟูเวอร ์(เครืѷองยนต)์ เพืѷอขบัเครน เครนตดิ
รถบรรทกุหลายแบบมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 3 ตนั สว่นเสาตั Ѹงจะมรีปูรา่งแตกตา่งกนัสองแบบ คอื เสาตั Ѹงตรงและเสาตั Ѹง
แบบแขนพับ

เสาตั Ѹงตรง เสาตั Ѹงแบบแขนพับ

รปูภาพ 1-8 เครนตดิรถบรรทกุ
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1.2.2 เครนแบบมลีอ้

(1) เครนแบบมลีอ้
เครนแบบมลีอ้ตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัโทรลเลยท์ีѷปรับเปลีѷยนไดต้ามความตอ้งการ ทีѷมกีารตดิตั Ѹงโครงสรา้งสว่นบนของระบบการ
แกวง่ (อปุกรณเ์ครน) เอาไว ้เครนแบบมลีอ้จะชว่ยใหข้บัเครนและควบคมุเครนไดจ้ากแค็บเดยีวทีѷมเีครืѷองยนตข์บัเคลืѷอนหรอื
ไพรม์มฟูเวอรเ์ดยีว เครนแบบมลีอ้แบง่ออกเป็นแบบสีѷลอ้และสามลอ้ (สองลอ้หนา้ หนึѷงลอ้หลงั) เครนหลายแบบจะมาพรอ้ม
กบัขาคํѸายนัเพืѷอใหเ้ครนทรงตวัไดด้ขี ึѸน แตม่เีครนบางประเภททีѷตดิตั Ѹงวงแหวนเหล็กไวท้ีѷดา้นนอกของลอ้หนา้ วงแหวนเหล็กจะ
สมัผัสกบัพืѸนในระหวา่งการยก ทําใหเ้ครนทรงตวัไดด้ยี ิѷงขึѸน

รปูภาพ 1-9 เครนแบบมลีอ้

(2) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้เป็นเครนทีѷมเีครืѷองยนตใ์นตวัเอง ทีѷใชแ้ค็บเดยีวเพืѷอบงัคบัเครนและขบัเครน รถเครน
แบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้เป็นเครนในกลุม่เดยีวกบัเครนแบบมลีอ้ ซึѷงเราสามารถขบัเครนประเภทนีѸบนพืѸนผวิทีѷขรขุระและ
ไมแ่น่นได ้เพราะมยีางเสน้ใหญแ่ละใชร้ะบบขบัเคลืѷอนทกุลอ้ เครนเหลา่นีѸยงัตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัระบบบงัคบัเลีѸยว 4 แบบ 
(ระบบบงัคบัเลีѸยวดว้ยสองลอ้หนา้ ระบบบงัคบัเลีѸยวดว้ยสองลอ้หลงั ระบบบงัคบัเลีѸยวดว้ยสีѷลอ้ และระบบบงัคบัเลีѸยวแบบป)ู 
ดงันัѸนเครนนีѸจงึขบัเคลืѷอนไดด้ใีนพืѸนทีѷจํากดั

รปูภาพ 1-10 รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
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(3) เครนตนีตะขาบ
เครนตนีตะขาบมาพรอ้มกบัตนีตะขาบทีѷชว่ยในเรืѷองการเคลืѷอนทีѷ ตนีตะขาบคอืโครงอปุกรณข์บั โดยมโีครงสรา้งสว่นบนของ
ระบบการแกวง่ตดิตั Ѹงไวด้า้นบน เพืѷอใหม้พีืѸนทีѷหนา้สมัผัสกวา้งกวา่ของยางทีѷใช ้ซึѷงจะทําใหเ้ครนตนีตะขาบขบัเคลืѷอนไดแ้มใ้น
สภาพพืѸนผวิเสน้ทางทีѷขรขุระและยบุตวัไดง้า่ย สว่นเครนตนีตะขาบรองรับนํѸาหนักเบาบางรุน่ ซึѷงมชีืѷอวา่เครนตนีตะขาบขนาด
เล็ก จะมขีาคํѸายนัมาดว้ยเพืѷอชว่ยใหเ้ครนทรงตวัไดด้ขี ึѸน

รปูภาพ 1-11 เครนตนีตะขาบรองรบันํ ҟาหนกัเบา
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1.2.3 เครนรางรถไฟ
เครนรางรถไฟจะมอีปุกรณเ์ครน (โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่) ตดิตั Ѹงไวท้ีѷดา้นบนสดุของโทรลเลยพ์รอ้มกบัลอ้ทีѷจะ
เคลืѷอนทีѷอยูบ่นสดุของรางรถไฟ และเราใชเ้ครนรางรถไฟในการกอ่สรา้งทางรถไฟ

รปูภาพ 1-12 เครนรางรถไฟ

1.2.4  เครนลอยนํҟา
เครนลอยนํѸาจะมอีปุกรณเ์ครนตดิตั Ѹงไวท้ีѷดา้นบนสดุของเรอื มเีครนลอยนํѸาหลายประเภททีѷเสาตั Ѹงจะไมป่รับบมูขึѸนหรอืลง หรอื
แกวง่ เครนลอยนํѸาจะเคลืѷอนทีѷผา่นผนืนํѸาดว้ยวธิอีอกแรงขบัเคลืѷอนดว้ยตวัเองหรอืไมไ่ดอ้อกแรงขบัเคลืѷอนดว้ยตวัเอง และมี
ความสามารถในการจัดการกบันํѸาหนักบรรทกุขนาดใหญแ่ละหนักได ้

รปูภาพ 1-13 เครนลอยนํҟา
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1.2.5 โมบายเครนแบบอืѷน
โมบายเครนอกีประเภทหนึѷงคอืแบบขดุลาก (รถขดุไฮดรอลกิทีѷมฟัีงกช์ัѷนของเครน [รปูภาพ 1-14]) โมบายเครนแบบนีѸจะมสีว่น
ทีѷทําหนา้ทีѷของเครน เชน่ ตะขอสําหรับยกนํѸาหนักบรรทกุบนรถขดุไฮดรอลกิ และอปุกรณน์ริภยั สิѷงทีѷพเิศษคอื จะตดิตั Ѹงตะขอ
แบบปรับเปลีѷยนไดไ้วท้ีѷดา้นหลงัของตะกรา้ขดุ (แบบทีѷพบเห็นโดยทัѷวไปคอืตะขอแบบยดืหดไดท้ีѷสามารถจัดเกบ็ไวท้ีѷดา้นหลงั
ของตะกรา้ขดุ [รปูภาพ 1-15]) และปรับตะขอ และตั Ѹงคา่โหมดเครนหรอืโหมดรถขดุใหเ้หมาะสมกบัการทํางาน เพืѷอทําใหเ้รา
ใชเ้ครนเดยีวกนัทั Ѹงงานขดุและงานเครนได ้แตจ่ะไมร่วมเครนทีѷเพยีงแคต่ดิตั Ѹงตะขอแบบปรับเปลีѷยนไดเ้ขา้กบัดา้นหลงัของ
ตะกรา้ขดุเทา่นัѸน

บมู

แขน

ตะกรา้ขดุ

ตะขอแบบยดืหดได ้

ตารางนํѸาหนักบรรทกุปลอดภยั

แผน่ป้ายแสดงขอ้กําหนดเฉพาะของ
โมบายเครน

อปุกรณค์วบคมุนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด/
เครืѷองหมายแสดง

แค็บ

ไฟเตอืนภายนอก 
(จะสวา่งเมืѷออยูใ่นโหมดเครน)

ตนีตะขาบ

รปูภาพ 1-14  รถขดุไฮดรอลกิทีѷมฟีงักช์ ัѷนของเครน

(ก) แบบยดืหดไมไ่ด ้ (ข) แบบยดืหดได ้

รปูภาพ 1-15  ตะขอแบบยดืหดได้
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1.3 โครงสรา้งหลกัของโมบายเครน

1.3.1 โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่
โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่หมายถงึโครงสรา้งทีѷจะมกีารตดิตั Ѹงเสาตั Ѹงและอปุกรณเ์ครนสําหรับการชกัรอก/การปรับ
ขึѸนลงของเสาตั Ѹง หรอือปุกรณท์ีѷคลา้ยกนัไวภ้ายในเฟรมของโครงสรา้งทีѷมกีารเชืѷอมไวน้ีѸทีѷเรยีกวา่ “เฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่” โดย
ใชแ้บริѷงรองรับการแกวง่เพืѷอยดึเฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่ไวท้ีѷดา้นบนสดุของโครงสว่นฐาน ตวัถงัทั Ѹงหมดจะแกวง่ไปทางซา้ยและ
ขวา

ในโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ จะมกีารตดิตั Ѹงเสาตั Ѹง กลไกการยกบมูขึѸน
หรอืลง (กระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลง) กลไกการชกัรอก และแค็บเพืѷอควบคมุเครนและขบัเครนไวต้รงฐานแกวง่ โดยฐานนีѸ
ยดึอยูบ่นเฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่ (รปูภาพ 1-16 หนา้ 13 (th)) มกีารตดิตั Ѹงตวัถว่งนํѸาหนักหรอืโครงสรา้งทีѷมนํีѸาหนักแบบอืѷนๆ 
เพืѷอรักษาสมดลุไวท้ีѷดา้นหลงัของกลไกการชกัรอก

สําหรับรถเครนบรรทกุ โครงสรา้งสว่นบนจะเหมอืนกนัมาก แตแ่ค็บสําหรับใชค้วบคมุเครนเพยีงอยา่งเดยีวจะอยูบ่นเฟรมทีѷใช ้
ในการแกวง่ แค็บทีѷใชข้บัเครนจะตดิตั Ѹงอยูบ่รเิวณโครงสว่นฐาน โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ของเครนตดิรถบรรทกุมี
กลไกการชกัรอกและกลไกการปรับบมูขึѸนหรอืลง (กระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลง) อยูภ่ายในเฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่ สว่นเสาตั Ѹง
นัѸนตดิตั Ѹงอยูท่ีѷโครงสรา้งสว่นบน (รปูภาพ 1-17 หนา้ 13 (th)) นอกจากนัѸน ยงัมอีปุกรณส์ัѷงการทํางานอยูท่ีѷทั Ѹงสองดา้นของ
โครงสว่นฐาน เสาตั Ѹงกค็อืแขนเมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุ และเบืѸองตน้จะทําใหเ้กดิแรงดดัโคง้ (โหลดดดัโคง้) เสาตั Ѹงมทีั Ѹงแบบ
กลอ่งและแบบโครงตาขา่ย และรปูทรงของพืѸนทีѷหนา้ตดัของเสาตั Ѹงแบบกลอ่งนัѸนโดยเบืѸองตน้เป็นรปูสีѷเหลีѷยมผนืผา้หรอืหลาย
เหลีѷยม เพืѷอใหค้วามแข็งแรงทีѷสามารถทนทานตอ่แรงดดัโคง้ (รปูภาพ 1-20 และ รปูภาพ 1-21 หนา้ 13 (th)) เสาตั Ѹงของ
โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาสว่นใหญเ่ป็นแบบกลอ่ง
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รปูภาพ 1-16  โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ของ
รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้

รปูภาพ 1-17  โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ของเครนตดิ
รถบรรทกุ

รปูภาพ 1-18 ตวัอยา่งแค็บของรถเครนแบบราฟเตอเรน
หรอืเครนสีѷลอ้

รปูภาพ 1-19 ตวัอยา่งคนัโยกควบคมุ/สวติชข์องเครนตดิรถบรรทกุ

รปูภาพ 1-20  เสาต ัҟงแบบกลอ่ง รปูภาพ 1-21  เสาต ัҟงแบบโครงตาขา่ย

เสาตั Ѹง

กลไกการชกั
รอก

ฐานรองรับ
การแกวง่

กลไกการปรับบมูขึѸนหรอื
ลง (กระบอกสบูปรับ

บมูขึѸนหรอืลง)

แค็บ

กลไกการ
แกวง่

เสาตั Ѹง

กลไกการชกัรอก

เฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่
(เสา)

กลไกการปรับขึѸนหรอื
ลงสําหรับเสาตั Ѹง
(กระบอกสบูปรับบมู
ขึѸนหรอืลง)

❶  อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์อง
นํѸาหนักบรรทกุ

❷ สวติชร์ะบบเบรกป้องกนัการแกวง่
❸ สวติช ์PTO
❹ คนัโยกควบคมุการแกวง่
❺  คนัโยกควบคมุการยดืยาวขึѸนหรอื
หดลง

❻ สวติชส์ัѷงการทํางานของขาคํѸายนั
❼ คนัโยกควบคมุการชกัรอกหลกั
❽ คนัโยกควบคมุการชกัรอกเสรมิ
❾ คนัโยกควบคมุการปรับบมูขึѸนหรอืลง

❶ มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุ
❷  คนัโยกควบคมุการยดื
ยาวขึѸนหรอืหดลง

❸  คนัโยกควบคมุการชกั
รอก

❹  คนัโยกควบคมุการปรับ
บมูขึѸนหรอืลง

❺ คนัโยกควบคมุการแกวง่
❻  สวติชเ์พืѷอใชง้อ/ยดืตะขอ
❼ สวติชสํ์าหรับแมแ่รง

พืѸนทีѷหนา้ตดัของ
โครงสรา้งเสาตั Ѹง
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1.3.2 กลไกการแกวง่
กลไกการแกวง่คอือปุกรณท์ีѷหมนุโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ไปทางซา้ยและขวาขณะตดิตั Ѹงอยูบ่นโครงสว่นฐาน เครน
หลายแบบมโีครงสรา้งทีѷแบริѷงรองรับการแกวง่จะถกูตดิตั Ѹงไวท้ีѷสว่นบนของโครงสว่นฐาน และโครงสรา้งสว่นบนของระบบการ
แกวง่จะตดิตั Ѹงอยูต่รงสว่นบนของแบริѷงรองรับการแกวง่ ซึѷงเมืѷอใชก้ลไกการแกวง่ลกัษณะนีѸ เครนสามารถหมนุไดไ้มจํ่ากดั 360° 
(ด ู“กลไกการแกวง่” (หนา้ 24) (th))

1.3.3 โครงสว่นฐาน
โครงสว่นฐานคอืโครงสรา้งรองทีѷวางอยูบ่นโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ และทําใหเ้ครนเคลืѷอนทีѷ โครงสว่นฐานแบง่
ออกเป็นประเภทตา่งๆ ตอ่ไปนีѸโดยดจูากระบบการขบัเคลืѷอน

(1) โครงสว่นฐานสาํหรบัเครนตดิรถบรรทกุ
สําหรับเครนตดิรถบรรทกุ จะมกีารใชร้ถบรรทกุสนิคา้เพืѷอยนืยนัตําแหน่งทีѷจะยดึอปุกรณเ์ครน (ระหวา่งแค็บและกระบะวางสนิคา้
ของรถบรรทกุสนิคา้โดยทัѷวไป) ยงัมเีครนอกีหลายรุน่ทีѷตดิตั Ѹงอปุกรณเ์ครนไวท้ีѷกระบะวางสนิคา้หรอืดา้นหลงั

รปูภาพ 1-22 โครงสว่นฐานสาํหรบัเครนตดิรถบรรทกุ
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(2) โครงสว่นฐานสาํหรบัเครนแบบมลีอ้ (รวมถงึรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอื
เครนสีѷลอ้) 

โครงสว่นฐานสําหรับเครนแบบมลีอ้ผลติขึѸนมาเป็นพเิศษเพืѷอใชก้บัเครนแบบมลีอ้ ซึѷงโดยปกตจิะมรีุน่แบบสองเพลา และ
ขบัเคลืѷอนสีѷลอ้ (4WD) และรุน่ทีѷสามารถบงัคบัเลีѸยวแบบสีѷลอ้ แรงทีѷทําใหเ้คลืѷอนทีѷทีѷใชสํ้าหรับขบัขีѷและควบคมุเครนมาจาก
เครืѷองยนตเ์ดยีว และการควบคมุเครนทั Ѹงหมดจะทําไดจ้ากเบาะนัѷงคนขบัเพยีงจดุเดยีว ขณะทีѷเครนแบบมลีอ้จะมขีาคํѸายนัดว้ย 
แตเ่ครนแบบมลีอ้บางรุน่จะไมม่อีปุกรณน์ีѸ แตม่โีครงสรา้งทีѷมาพรอ้มกบัวงแหวนเหล็กทีѷมเีสน้ผา่นศนูยก์ลางเล็กกวา่ยางเล็กนอ้ย 
ตดิตั Ѹงอยูด่า้นนอกของยาง วงแหวนเหล็กเหลา่นีѸจะสมัผัสกบัพืѸนในระหวา่งทีѷใชเ้ครนและทําใหเ้ครนทรงตวัไดด้ยี ิѷงขึѸน

รังผึѸงหมอ้นํѸา

เครืѷองยนต์

ทอรก์คอนเวอรเ์ตอร์

ระบบสง่กําลงั

ขอ้ตอ่หมนุ

เพลากลาง

กระบอกพวงมาลยั

ขาคํѸายนั
ลอ้หลงั

ระบบรองรับแรงกระแทก

ถงันํѸามนัเชืѸอเพลงิ ลอ้หนา้

รปูภาพ 1-23 โครงสว่นฐานสาํหรบัเครนแบบมลีอ้
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(3) ขาคํ ҟายนั
ขาคํѸายนัจะมอียูใ่นรถเครนบรรทกุ เครนแบบมลีอ้ (รวมถงึรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้) และเครนตดิรถบรรทกุเพืѷอให ้
เครนทรงตวัไดด้ขี ึѸนในระหวา่งทีѷทํางาน ขาคํѸายนัทํางานดว้ยระบบไฮดรอลกิ และแบง่ออกเป็นแบบ H และแบบ X

รปูภาพ 1-24 ขาคํ ҟายนัแบบ H (รถเครนแบบ
ราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้)

รปูภาพ 1-25 ขาคํ ҟายนัแบบ X (รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้)

คานของขาคํѸายนั

คานของขาคํѸายนั

กระบอกสไลด์

กระบอกสไลด์

กระบอกแมแ่รง

a: ขยายออกนอ้ยทีѷสดุ
b: ขยายออกปานกลาง
c: ขยายออกจนสดุ

กระบอกแมแ่รง

เมืѷอใชข้าคํѸายนั สิѷงทีѷตอ้งทําคอืขยายคานขาคํѸายนัจนไดร้ะดบัความกวา้งทีѷกําหนดไว ้และใชส้ลกัล็อคเพืѷอยดึไวใ้นตําแหน่ง
นัѸน สําหรับเครนตดิรถบรรทกุ ผูใ้ชส้ามารถยดืขยายขาคํѸายนัไปทางดา้นขา้งของเครน สว่นการเคลืѷอนทีѷแนวดิѷงของแมแ่รงนัѸน
ทํางานดว้ยระบบไฮดรอลกิ

แทน่ลอย

สลกัล็อค

รสูลกั

รปูภาพ 1-26 สลกัล็อคและรสูลกัสาํหรบัขาคํ ҟายนัแบบ X
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1.3.4 ลวดสลงิ
ลวดสลงิทีѷยดึเขา้กบักวา้นรอกบนตวัถงัของโมบายเครนนํามาใชเ้พืѷอชกัรอก ลวดสลงิเหลา่นีѸตอ้งมคีวามแข็งแรงมากเป็นพเิศษ 
ดว้ยเหตนุีѸขอ้กําหนดเฉพาะของลวดสลงิจงึแตกตา่งกบัทีѷใชสํ้าหรับ tamagake ในสว่นของความแข็งแรง คา่สดัสว่นความ
ปลอดภยัของลวดสลงิเพืѷอการชกัรอกและการปรับขึѸนหรอืลงของเสาตั Ѹงกําหนดไวท้ีѷ 4.5 หรอืสงูกวา่ และ 3.55 หรอืสงูกวา่
สําหรับการยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹงและ 3.75 หรอืสงูกวา่สําหรับลวดสลงิทีѷใชคํ้Ѹาเสาตั Ѹง คา่สดัสว่นความปลอดภยัคอื
แรงดงึขาดของลวดสลงิหารดว้ยคา่สงูสดุของนํѸาหนักบรรทกุทีѷใชก้บัลวดสลงิ

(1) โครงสรา้งของลวดสลงิ
ลวดสลงิผลติขึѸนจากการบดิเกลยีวลวดเขา้ดว้ยกนัหลายๆ เกลยีว และแตล่ะเกลยีวไดม้าจากการบดิลวดไรต้ะเข็บแบบขึѸนรปู
เย็นหลายสบิเสน้ทีѷทําจากเหล็กกลา้คารบ์อนคณุภาพสงูเขา้ดว้ยกนั

เกลยีว
ลวด

แกน

แกน: คํานีѸโดยทัѷวไปหมายถงึแกนของไฟเบอร ์แกนของเกลยีวและแกนของเชอืก 
(แกนจะกลายเป็นจดุกึѷงกลางของเชอืกหรอืเกลยีว)

เกลยีว: สว่นประกอบของเชอืกลวดทีѷทํามาจากลวดจํานวนมากทีѷบดิรวมกนั

ลวด: ลวดเหล็กทีѷรวมกนัเป็นเกลยีว ซึѷงแบง่เป็นลวดเปลอืยและลวดเคลอืบ

รปูภาพ 1-27 โครงสรา้งของลวดสลงิ
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แกนไฟเบอรห์รอืแกนเชอืกทีѷอยูต่รงกลางลวดสลงิจะชว่ยรักษารปูทรงของลวด ใหค้วามยดืหยุน่และดดูซบัแรงกระแทกและ
แรงสัѷนสะเทอืนเพืѷอป้องกนัไมใ่หเ้กลยีวลวดสลงิขาด ลกัษณะนีѸเรยีกวา่กลไกของแกน สําหรับโมบายเครน ลวดสลงิทีѷนยิมใช ้
โดยทัѷวไปจะประกอบดว้ยเกลยีวลวด 6 เกลยีวทีѷบดิเขา้ดว้ยกนั สิѷงทีѷใชร้ะบถุงึโครงสรา้งลวดสลงิคอืรหสัเชงิโครงสรา้ง (จํานวน
ของเกลยีว) x (จํานวนของลวดทีѷอยูภ่ายในเกลยีวแตล่ะเกลยีว) เชน่ 6 x 37 ในกลุม่ลวดสลงิแบบตา่งๆ ทีѷมเีสน้ผา่นศนูยก์ลาง
ทีѷกําหนดไว ้ลวดสลงิทีѷมลีวดบางกวา่ในจํานวนทีѷมากกวา่จะมคีวามยดืหยุน่มากกวา่

ตาราง 1-2 รหสัเชงิโครงสรา้งของลวดสลงิและภาพหนา้ตดั

รหสัเชงิโครงสรา้ง 6 x 37 IWRC6 x Fi(29) IWRC6 x WS(26)

ลกัษณะหนา้ตดั

คณุสมบตัิ
แกนทําจากไฟเบอรเ์พืѷอใหค้วาม
ยดืหยุน่สงู

แกนทํามาจากลวดสลงิเสน้เดยีว 
โดยจะมลีวดเตมิมดัเขา้ดว้ยกนัเพืѷอ
ประกอบเป็นแกน และนํามาใชเ้มืѷอ
ตอ้งการคา่แรงดงึขาดสงูๆ

แกนทํามาจากลวดสลงิเสน้เดยีว 
โดยลวดสลงิมคีวามยดืหยุน่เป็น
เยีѷยมและทนตอ่การสกึหรอ

การใชง้าน การชกัรอก/Tamagake การชกัรอก/Tamagake การชกัรอก
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(2) เกลยีวแบบตา่งๆ
เราเรยีกลกัษณะของเกลยีวของลวดสลงิและลวดเชอืกทีѷบดิในทศิทางตรงกนัขา้มกนัวา่ “เกลยีวปกต”ิ และเรยีกเกลยีวทีѷบดิใน
ทศิทางเดยีวกนัวา่ “เกลยีวทศิทางเดยีวกนั” ลกัษณะของเกลยีวยงัแยกออกเป็น “เกลยีว Z” และ “เกลยีว S” ตามทศิทางของ
เกลยีวลวดสลงิ

เมืѷอเทยีบกบัลวดสลงิทีѷมเีกลยีวทีѷพันไปทศิทางเดยีวกนั พบวา่ลวดสลงิทีѷมเีกลยีวปกตจิะเสืѷอมสภาพเร็วกวา่ แตใ่ชไ้ดง้า่ยกวา่ 
เนืѷองจากลวดสลงินีѸจะคลายตวัหรอืเป็นปมไดน้อ้ยกวา่ ดงันัѸน ลวดสลงิทีѷมลีกัษณะเกลยีวปกตจิงึนํามาใชก้นัอยา่งแพรห่ลาย

เกลยีวปกตริปูตวั Z เกลยีวปกตริปูตวั S เกลยีวทศิทางเดยีวกนัรปูตวั Z เกลยีวทศิทางเดยีวกนัรปูตวั S

เกลยีวปกติ เกลยีวทศิทางเดยีวกนั

รปูภาพ 1-28 เกลยีวแบบตา่งๆ

(3) เสน้ผา่นศนูยก์ลางของลวดสลงิ
ดเูสน้ผา่นศนูยก์ลางของลวดสลงิไดจ้ากเสน้ผา่นศนูยก์ลางของวงกลมทีѷอยูร่อบพืѸนทีѷหนา้ตดัของวงกลมนัѸน หาขนาดเสน้ผา่น
ศนูยก์ลางไดโ้ดยใชส้ไลดค์าลเิปอรห์รอืปากกาวดั วดัเสน้ผา่นศนูยก์ลางของลวดสลงิในสามทศิทางบนพืѸนทีѷหนา้ตดัทีѷให ้กอ่น
หาคา่เฉลีѷยจากผลลพัธท์ีѷวดัได ้คา่ความคลาดเคลืѷอนเมืѷอเทยีบกบัเสน้ผา่นศนูยก์ลางปรากฏทีѷกําหนดไว ้ณ เวลาทีѷผลติ (เสน้
ผา่นศนูยก์ลางปรากฏตามขอ้กําหนดของ JIS) ตอ้งเป็น 0% ถงึ +7% (และตอ้งเป็น 0% ถงึ +10% สําหรับลวดสลงิทีѷมเีสน้
ผา่นศนูยก์ลางไมถ่งึ 10 มม.)

เสน้ผา่นศนูยก์ลาง = 

วธิกีารวดัทีѷถกูตอ้ง วธิกีารวดัทีѷไมถ่กูตอ้ง

รปูภาพ 1-29 วธิวีดัเสน้ผา่นศนูยก์ลางของลวดสลงิ
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(4) การตรวจสอบลวดสลงิ
a. จดุทีѷควรตรวจสอบสาํหรบัลวดสลงิ

● ลวดทีѷขาด

● เสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลงและสกึหรอ

● เป็นปมและผดิรปู

● กดักรอ่น

● ความผดิปกตขิองจดุทีѷผกูปมและจดุเชืѷอมตอ่อืѷนๆ

b. เกณฑส์าํหรบัการพจิารณาลวดสลงิทีѷหา้มนํามาใช้

● ลวดทีѷขาด: ในแตล่ะเกลยีวของลวดสลงิ หากจํานวนลวดทีѷขาดมเีกนิ 10% ของทั Ѹงหมด (ยกเวน้ลวดเตมิ)

จํานวนเกลยีว ลวดเตมิ

ความยาวของลวดสลงิหนึѷงเกลยีว 
(ประกอบดว้ยลวด 6 เกลยีว)

รปูภาพ 1-30 หนึѷงเกลยีวของลวดสลงิ

● เสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลง: ลวดสลงิทีѷเสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลงมากกวา่ 7% ของเสน้ผา่นศนูยก์ลางปกติ

● การผดิรปู: ลวดทีѷมปีม (ในกรณีนีѸคอืหา้มซอ่มและนํามาใชอ้กี)

ปม สภาพแบบไมม่ปีม

ปมทางบวก

ปมทางลบ

รปูภาพ 1-31 ปม
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● การกดักรอ่น: ลวดทีѷผดิรปูมากและ/หรอืผกุรอ่นรนุแรง (รปูภาพ 1-32 และ รปูภาพ 1-33)

(ก) ลวดทีѷสภาพดา้นนอกเสยีหายยบัเยนิ (ข) ลวดทีѷผวิดา้นหนา้บบุ

(ค) ลวดทีѷคดไปคดมาจนเห็นไดช้ดั (ง) ลวดทีѷชาํรดุเสยีหายมาก

รปูภาพ 1-32  การผดิรปูอยา่งรนุแรง

รายละเอยีดทีѷกลา่วไวข้า้งตน้คอืเกณฑต์ามทีѷบญัญัตไิวใ้นกฎหมายและกฎระเบยีบเมืѷอพจิารณาเลกิใชล้วดสลงิ แนะนําให ้
เปลีѷยนลวดสลงิทีѷมเีสน้ลวดขาดหรอืเสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลงมากตั Ѹงแตร่ะยะแรก กอ่นจะเขา้เกณฑท์ีѷระบไุวข้า้งตน้

นอกจากนัѸน แนะนําใหเ้ลกิใชล้วดสลงิหากเขา้เกณฑส์องขอ้ขึѸนไปรวมกนั เชน่ มลีกัษณะผดิรปู ขาดและฉีก หรอืมลีวดทีѷขาด 
เป็นตน้ กลา่วคอื แมค้วามเสยีหายในแตล่ะลกัษณะ ตํѷากวา่เกณฑท์ีѷใชป้ระเมนิการเลกิใชล้วดสลงิ ใหเ้ลกิใชล้วดสลงินัѸนเมืѷอ
ความเสยีหายโดยรวมจากหลายๆ ลกัษณะอยูท่ีѷระดบัใดระดบัหนึѷงทีѷกําหนดไว ้

รปูภาพ 1-33  การกดักรอ่นอยา่งรนุแรง
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1.4 กลไกสาํหรบัการยก การปรบับมูขึҟนหรอืลง การแกวง่
และการทาํงานในลกัษณะอืѷน

1.4.1 PTO (Power Take Off)
กลไกนีѸจะดงึแรงทีѷทําใหเ้คลืѷอนทีѷจากเครืѷองยนตท์ีѷชว่ยใหเ้กดิการขบัเคลืѷอน และใชแ้รงดงักลา่วเพืѷอสัѷงการทํางานของเครน 
และกลไกนีѸทํางานไดด้ว้ยการสลบัมาทีѷตําแหน่ง ON และ OFF กลไก PTO จะอยูต่ดิกบัจดุเชืѷอมตอ่ทีѷตดิตั Ѹงอยูใ่นระบบสง่กําลงั
ของอปุกรณข์บัเคลืѷอน หรอืชิѸนสว่นอืѷน และใชเ้กยีรเ์พืѷอดงึแรงทีѷทําใหเ้คลืѷอนทีѷออกมาจากเครืѷองยนต ์แรงดงักลา่วจะเป็นตวัขบั
ปัѹ มไฮดรอลกิทีѷใชก้บัเครน และแรงดนัไฮดรอลกิทีѷเกดิขึѸนจะทําใหเ้กยีรข์บัเคลืѷอนการทํางานของอปุกรณเ์ครน (เชน่ มอเตอร์
ไฮดรอลกิและกระบอกสบูไฮดรอลกิ)

เครืѷองยนตข์อง
รถบรรทกุ

ระบบสง่กําลงั

PTO

ปัѹ มไฮดรอลกิ

กลไกบงัคบั
เลีѸยว

กลไกการ
แกวง่ กลไกการชกั

รอก

PTO

เครืѷองยนต์

ทอรก์คอนเวอรเ์ตอร์

ถงันํѸามนัไฮดรอลกิ

ปัѹ ม 
ไฮดรอลกิ

กลไกการยดืขึѸน
หรอืหดลง/ปรับ
ขึѸนหรอืลงของ
เสาตั Ѹง

เครนตดิรถบรรทกุ (ตวัอยา่ง) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ (ตวัอยา่ง)

รปูภาพ 1-34  แหลง่กาํลงัของอปุกรณเ์ครน

1.4.2 กลไกการชกัรอก
กลไกการชกัรอกประกอบดว้ยมอเตอรไ์ฮดรอลกิ เฟืองลดความเร็วในการชกัรอก กวา้นรอก และชิѸนสว่นอืѷน กวา้นรอกจะหมนุ
ตามแรงบดิของมอเตอรไ์ฮดรอลกิเพืѷอพัน/คลายลวดสลงิ กอ่นชกัรอกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนและลง

มอเตอรไ์ฮดรอลกิ
เกยีรล์ดรอบสาํหรบั

การชกัรอก กวา้นรอก

มอเตอรไ์ฮดรอลกิสง่ผา่นแรงบดิ

เกยีรล์ดรอบสําหรับการชกัรอกจะชะลอความเร็วในการ
หมนุของมอเตอรไ์ฮดรอลกิและรับแรงบดิเพิѷมขึѸน

การชกัรอกและการลดความสงู
ของลวดสลงิ

รปูภาพ 1-35 โครงสรา้งของกลไกการชกัรอก
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(1) กลไกการชกัรอกของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
ปัจจบุนั รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้สว่นใหญจ่ะมาพรอ้มกบักลไกการชกัรอกสองแบบ ไดแ้ก ่กลไกการชกัรอก
สําหรับการทํางานของการชกัรอกหลกัทีѷใชเ้สาตั Ѹงหลกั และอกีกลไกหนึѷงสําหรับการทํางานของการชกัรอกเสรมิทีѷใชก้บั
เสาตั Ѹงเสรมิ ระบบเบรกเป็นแบบอตัโนมตัทิีѷจะทํางานโดยอตัโนมตัเิมืѷอคนัโยกควบคมุแบบวนิซไ์มทํ่างาน

(2) กลไกการชกัรอกของเครนตดิรถบรรทกุ
เครนตดิรถบรรทกุมกัมาพรอ้มกบักลไกการชกัรอกหลกัเพยีงกลไกเดยีว เครนเหลา่นีѸจะไมทํ่าใหเ้กดิการ “รดูลงทนัท”ี หรอืการ
ลดระดบัความสงูของตะขอลงดว้ยการปลดคลตัชท์ีѷใชอ้ยู ่และปลอ่ยใหก้วา้นรอกรดูลงทนัท ี(และใชเ้บรกเทา้แตะเพืѷอควบคมุ
ความเร็ว) กลไกการชกัรอกประกอบดว้ยมอเตอรไ์ฮดรอลกิ เกยีรล์ดรอบ เบรกกลไก และกวา้นรอก

(3) กลไกการเบรกของเครนตดิรถบรรทกุ
จะมกีารใชร้ะบบหา้มลอ้ดว้ยกลไกในเครนตดิรถบรรทกุ เนืѷองจากเครนประเภทนีѸไมม่พีืѸนทีѷสําหรับตดิตั Ѹง โดยระบบเบรกนีѸจะถกู
ตดิตั Ѹงไวภ้ายในเฟืองลดความเร็วของกลไกการชกัรอก ระบบหา้มลอ้ดว้ยกลไกจะทํางานโดยอตัโนมตัเิมืѷอปรับคนัโยกควบคมุ
มาไวท้ีѷตําแหน่งเกยีรว์า่ง และระบบเบรกอตัโนมตัสิามารถประคองนํѸาหนักบรรทกุไว ้

เพลารอง (เฟืองพเีนยีน)

แผน่เพลทป้องกนั
แรงเสยีดทาน

ดสิกเ์บรก

เฟืองลอ้พรอ้มสปรงิสบัทศิทางเดยีว
เฟือง

ตวัตั Ѹงเบรก

การชกัรอก

ใน
ระหวา่ง
การชกั
รอก

ลิѸนสปรงิ เฟืองลอ้พรอ้มสปรงิ
สบัทศิทางเดยีว

การลดลง

รปูภาพ 1-36 ระบบหา้มลอ้ดว้ยกลไก
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1.4.3  กลไกการแกวง่
กลไกการแกวง่คอือปุกรณท์ีѷประกอบดว้ยมอเตอรไ์ฮดรอลกิ เกยีรล์ดรอบ เฟืองพเีนยีนและแบริѷงรองรับการแกวง่ โดยอปุกรณ์
นีѸจะแกวง่โครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ไปทางซา้ยและขวา แบริѷงรองรับการแกวง่จะตดิตั Ѹงไวภ้ายในสว่นบนของเฟรม
โครงสว่นฐาน และโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่จะอยูบ่รเิวณพืѸนผวิสว่นบนของแบริѷงรองรับการแกวง่

มอเตอรไ์ฮดรอลกิ

มอเตอรไ์ฮดรอลกิสง่ผา่น
แรงบดิ

เกยีรล์ดรอบสําหรับการชกัรอกจะชะลอความเร็วในการหมนุของ
มอเตอรไ์ฮดรอลกิและรับแรงบดิเพิѷมขึѸน

ใชเ้ฟืองพเีนยีนและเกยีร์
ชว่ยการแกวง่

เฟรมทีѷใชใ้นการแกวง่
จะหมนุตอ่เนืѷอง

เกยีรล์ดรอบสาํหรบั
การชกัรอก เฟืองพเีนยีน แบริѷงรองรบัการ

แกวง่
เฟรมทีѷใชใ้นการ

แกวง่

รปูภาพ 1-37 โครงสรา้งของกลไกการแกวง่

(1) กลไกการแกวง่ของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
ในกลไกการแกวง่ของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ แบริѷงรองรับการแกวง่จะตดิตั Ѹงไวภ้ายในสว่นบนของเฟรมโครง
สว่นฐาน และโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่จะอยูบ่รเิวณพืѸนผวิสว่นบนของแบริѷงรองรับการแกวง่ กําลงัในการหมนุจาก
มอเตอรไ์ฮดรอลกิทีѷตดิตั Ѹงอยูต่รงโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่จะลดลง และสง่ตอ่ไปยงัเฟืองพเีนยีน ทําใหแ้บริѷงรองรับ
การแกวง่ทํางาน ซึѷงทําใหค้วามเร็วลดลงตอ่เนืѷอง และปรับโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่ซึѷงยดึอยูก่บัทีѷไปไวท้ีѷรอ่ง
ดา้นใน ในโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบานัѸน แบริѷงเกยีรร์องรับการแกวง่จะมอียูท่ีѷดา้นนอก

(2) กลไกการแกวง่ของเครนตดิรถบรรทกุ
อปุกรณส์ัѷงการทํางานของเครนตดิรถบรรทกุจะตดิตั Ѹงอยูต่รงโครงสว่นฐาน ดงันัѸนเฟืองพเีนยีนทีѷอยูต่รงปลายสดุของเพลาขบั
เฟืองลดการแกวง่จะตดิตั Ѹงไวต้รงดา้นนอกของแบริѷงรองรับการแกวง่ แบริѷงรองรับการแกวง่ทําใหเ้กดิรอ่งดา้นนอก

รอ่งดา้นในของแบริѷงรองรับ
การแกวง่

เกยีรช์ว่ยการแกวง่
เฟืองพเีนยีน

เฟืองตวัหนอน (ภายในเครืѷอง)
มอเตอรไ์ฮดรอลกิ

รปูภาพ 1-38 กลไกการแกวง่ของเครนตดิรถบรรทกุ (ในกลุม่แบริѷงรองรบัการแกวง่)
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กลไกการแกวง่ของเครนตดิรถบรรทกุยงัรวมกลไกของเฟืองสะพานเอาไวด้ว้ย กลไกนีѸใชร้ะบบทีѷกระบอกสบูไฮดรอลกิจะปรับ
เลืѷอนเฟืองสะพานไปดา้นหนึѷงของกา้นใหเ้ลืѷอนไปทางซา้ยและขวา และหมนุเกยีรเ์พืѷอใหม้กีารแกวง่ตวั ระบบนีѸไมร่องรับการ
หมนุแบบไมจํ่ากดั 360° จงึไมค่อ่ยนํามาใช ้

คอลมัน์

โลหะดา้นบน

โลหะดา้นลา่ง

คอลมัน์

เกยีรช์ว่ยการแกวง่ เฟืองสะพาน

เฟืองสะพาน

เกยีรช์ว่ยการแกวง่

ชอ่งเตมินํѸามนั

ชอ่งนํѸามนัเขา้/ออก

กระบอกสบูรับการแกวง่
กา้นลกูสบู

กระบอกสบูไฮดรอลกิ

เกยีรช์ว่ยการแกวง่

เฟืองสะพาน

รปูภาพ 1-39 กลไกการแกวง่ของเครนตดิรถบรรทกุ (ในกลุม่เฟืองสะพาน)
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1.4.4 กลไกการปรบัขึҟนหรอืลงสาํหรบัเสาต ัҟง
การปรับขึѸนลงของเสาตั ѸงเกดิขึѸนไดด้ว้ยการใชก้ระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลงแบบไฮดรอลกิ หรอืใชก้วา้นรอกสําหรับปรับบมูขึѸน
หรอืลงเพืѷอพันและคลายลวดสลงิสําหรับปรับบมูขึѸนหรอืลง แตก่ารใชล้วดสลงิเพืѷอปรับบมูขึѸนหรอืลงเป็นเรืѷองทีѷไมค่อ่ยนยิม 
โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาทีѷมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 5 ตนัจะใชก้ระบอกสบูไฮดรอลกิทําหนา้ทีѷปรับบมูขึѸนหรอืลง นอกจากนัѸน 
โมบายเครนประเภทนีѸทีѷใชก้ระบอกสบูไฮดรอลกิจะถกูแบง่ออกเป็นแบบดงึขึѸนและแบบผลกั และเมืѷอไมก่ีѷปีมานีѸ โมบายเครน
แบบผลกัไดรั้บความนยิมกนัอยา่งแพรห่ลาย กลไกการปรับขึѸนหรอืลงในรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้และเครนตดิ
รถบรรทกุสว่นใหญใ่ชก้ระบอกสบูไฮดรอลกิแบบผลกั การปรับขึѸนลงของเสาตั Ѹงมกัทํางานไดด้ว้ยกระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลง
แบบไฮดรอลกิ หรอืในรถขดุไฮดรอลกิทีѷมฟัีงกช์ัѷนของเครน บมูจะเป็นกระบอกสบูไฮดรอลกิแบบผลกั และแขนจะเป็นกระบอก
สบูไฮดรอลกิแบบดงึขึѸน

กระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลงแบบผลกั

รปูภาพ 1-40 กลไกการปรบับมูขึҟนหรอืลงทีѷใชก้ระบอกสบูไฮดรอลกิ
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1.4.5 กลไกการยดืยาวขึҟนหรอืหดลง
การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹงทํางานไดด้ว้ยกระบอกสบูไฮดรอลกิเพยีงอยา่งเดยีวหรอืใชท้ั Ѹงกระบอกสบูไฮดรอลกิและ
ลวดสลงิยดืยาวขึѸนหรอืหดลงเพืѷอทําใหนํ้Ѹาหนักเปลา่ของเสาตั ѸงเบาขึѸน เสาตั Ѹงทีѷปรับเลืѷอนไดส้ามจังหวะมกัใชก้ระบอกสบู
ไฮดรอลกิ และเสาตั Ѹงทีѷปรับเลืѷอนสีѷจังหวะหรอืมากกวา่นีѸมกัใชท้ั ѸงกระบอกสบูไฮดรอลกิและลวดสลงิยดืยาวขึѸนหรอืหดลง 
นอกจากนัѸน เมืѷอพดูถงึวธิกีารยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง จะม ี“การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงตามลําดบั” ประเภทหนึѷงทีѷการ
ยดืยาวขึѸนหรอืหดลงจะเกดิขึѸนตอ่เนืѷอง ตวัอยา่งเชน่ ในการยดืเสาตั Ѹงในจังหวะทีѷสามเมืѷอยดืจังหวะทีѷสองเสร็จแลว้ และยดื
จังหวะทีѷสีѷเมืѷอยดืจังหวะทีѷสามเสร็จแลว้ ทั Ѹงยงัมใีนแบบ “ซงิโครไนซ”์ ทีѷการยดืยาวขึѸนหรอืหดลงจะเกดิขึѸนพรอ้มๆ กนัใน
จังหวะทีѷสอง สามและสีѷ เมืѷอใชก้ารยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง ตะขอจะชกัรอกขึѸนหรอืลดระดบัลงตามการเคลืѷอนทีѷของ
การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง ดงันัѸนจงึตอ้งใชค้วามระมดัระวงัในเรืѷองตําแหน่งของตะขอเมืѷอทําการยดืยาวขึѸนหรอืหดลง
ของเสาตั Ѹง ขณะเดยีวกนั ยงัมโีมบายเครนในรุน่ทีѷมฟัีงกช์ัѷนทีѷจะรักษาระยะหา่งระหวา่งตะขอและปลายสดุของขาตั Ѹงทีѷชนกบั
การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹงใหโ้ดยอตัโนมตัิ

เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 1) เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 2)

กระบอกสบู 1 กระบอกสบู 2

เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 3)

รปูภาพ 1-41 โครงสรา้งของการยดืยาวขึҟนหรอืหดลงของเสาต ัҟงตามลาํดบั 3 ข ัҟน

เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 1) เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 2) ลวดสลงิยดืยาวขึѸนหรอืหดลง

เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 3)
กระบอกสบู 1 กระบอกสบู 2

เสาตั Ѹง (ขั Ѹนทีѷ 4)

รปูภาพ 1-42 โครงสรา้งของการยดืยาวขึҟนหรอืหดลงของเสาต ัҟงตามลาํดบั/แบบซงิโครไนซ ์4 ข ัҟน
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1.4.6 อืѷนๆ

(1) ตะขอ
โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาจะใชต้ะขออนัเดยีว เหตเุพราะรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้และเครนแบบอืѷนๆ มาพรอ้ม
กบักลไกการชกัรอกหลกัและเสรมิ เครนเหลา่นีѸจงึมตีะขอแกนคูไ่วใ้ชก้บัการชกัรอกหลกั และตะขอไวใ้ชก้บัการชกัรอกเสรมิ 
เครนตดิรถบรรทกุมกีลไกการชกัรอกเดีѷยว จงึมตีะขอชกัรอกหลกัเพยีงอนัเดยีว และจะใชต้ะขอแกนเดีѷยวเพืѷอยกนํѸาหนัก
บรรทกุขนาดใหญใ่หส้งูขึѸน ตะขอตอ้งมตีวัเกีѷยวนริภยัเพืѷอใชก้บัลวดสลงิ tamagake

(ก) ตะขอแกนคูสํ่าหรับการชกัรอกหลกั (ข) ตะขอแกนเดีѷยว

รปูภาพ 1-43 ตะขอสาํหรบัการชกัรอกหลกั รปูภาพ 1-44 ตะขอสาํหรบัการชกัรอกเสรมิ

แกนลกูรอก

ตวัเกีѷยวนริภยั
ตวัเกีѷยวนริภยั

แกนลกูรอก/ตะขอ

ตวัเกีѷยวนริภยั
แกนของตะขอ

(2) กลไกการงอตะขอ
เครนตดิรถบรรทกุและรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้รุน่ลา่สดุหลายรุน่มกีลไกเพืѷอใชจั้ดเกบ็ตะขอไวด้า้นในปลายสดุ
ของเสาตั Ѹงเมืѷอทํางานเสร็จแลว้ ขั Ѹนตอนการจัดเกบ็จะเริѷมตน้จากการยกตะขอขึѸนจนสดุ พรอ้มๆ กบัทีѷอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอ
ขึѸนชนปลายจมกูบมูถกูเรยีกใชง้าน เมืѷอการพันลวดสลงิหยดุลง (สําหรับโมบายเครนทีѷมรีะบบแจง้เตอืน ใหห้ยดุพันลวดบน
ตะขอเมืѷออปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูสง่เสยีงเตอืน) การจัดเกบ็จะเริѷมตน้ขึѸนเมืѷอใชส้วติชจั์ดเกบ็ตะขอหรอืเมืѷอ
ใชค้นัโยกเพืѷอจัดเกบ็ตะขอ ตะขอจะถกูจัดเกบ็ไวใ้นพืѸนทีѷดา้นใตข้องเสาตั Ѹงโดยอตัโนมตัิ

การงอ

การยดื

รปูภาพ 1-45 กลไกการงอตะขอ รปูภาพ 1-46 สวติชเ์พืѷอใชง้อ/ยดืตะขอ
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1.5 อปุกรณน์ริภยัสาํหรบัโมบายเครนและฟงักช์ ัѷนของ
ระบบเบรก

โมบายเครนตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัอปุกรณน์ริภยั และฟังกช์ัѷนระบบเบรกเพืѷอการทํางานไดอ้ยา่งปลอดภยั อปุกรณน์ริภยัมฟัีงกช์ัѷน
ตา่งๆ เพืѷอสง่เสยีงเตอืนหรอืหยดุการทํางานโดยอตัโนมตั ิ(เชน่ อปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูหรอือปุกรณเ์ตอืน
หวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู) และถกูเรยีกใชง้านเมืѷองานทีѷทําเกนิขดีความสามารถของโมบายเครน หรอืมกีารทํางานเกนิชว่ง
ทีѷระบไุว ้อปุกรณน์ริภยัประกอบดว้ยอปุกรณต์า่งๆ ทีѷปกป้องเครืѷองจักรจากการออกแรงมากเกนิไป (เชน่ อปุกรณค์วบคมุ
โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุและอปุกรณป้์องกนัการรับนํѸาหนักเกนิ) อปุกรณท์ีѷใชป้้องกนัไมใ่หแ้รงดนัเพิѷมขึѸนผดิปกตภิายใน
วงจรไฮดรอลกิ และป้องกนัอปุกรณไ์ฮดรอลกิ (เชน่ วาลว์คายแรงดนั) และอปุกรณท์ีѷใชป้้องกนัไมใ่หนํ้Ѹาหนักบรรทกุลดลง
ทนัทเีมืѷอแรงดนัลดลงผดิปกต ิ(เชน่ วาลว์กนักลบั) ฟังกช์ัѷนของระบบเบรกประกอบดว้ยระบบเบรกทีѷตอ้งใชเ้พืѷอหยดุ
การเคลืѷอนไหว คงสภาพขณะหยดุเอาไว ้และระงับการลดระดบัลงของนํѸาหนักบรรทกุหรอืเสาตั Ѹง

วาลว์กนักลบั (อปุกรณล็์อคดว้ยระบบไฮดรอลกิ
สําหรับกระบอกสบูยดืยาวขึѸนหรอืหดลง)

เครืѷองหมายมมุของเสาตั Ѹง/นํѸาหนักบรรทกุ

อปุกรณค์วบคมุนํѸาหนักบรรทกุทีѷ
กําหนด/เครืѷองหมายแสดง

มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุ
วาลว์คายแรงดนั

อปุกรณเ์ตอืน

อปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู/
อปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู

ตวัเกีѷยวนริภยั

วาลว์กนักลบั (อปุกรณล็์อคดว้ยระบบไฮดรอลกิสําหรับกระบอกสบูปรับบมูขึѸนหรอืลง)

วาลว์กนักลบั (อปุกรณล็์อคดว้ยระบบ
ไฮดรอลกิสําหรับกระบอกสบูปรับบมูขึѸน
หรอืลง)

เกจวดัระดบั

รปูภาพ 1-47 อปุกรณน์ริภยัของเครนตดิรถบรรทกุ
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1.5.1 อปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึҟนชนปลายจมกูบมู
การพันลวดสลงิชกัรอกหลายทบเกนิไป หรอืการยดืเสาตั Ѹงออกโดยไมไ่ดล้ดตะขอลงอาจทําใหเ้กดิอบุตัเิหตไุด ้ไมว่า่จะเป็น
ตะขอทั Ѹงชดุชนเขา้กบัเสาตั Ѹงจนทําใหต้ะขอ ลกูรอกดา้นบนสดุ และเสาตั Ѹงชาํรดุเสยีหาย ขณะทีѷลวดสลงิทีѷใชช้กัรอกขาด หรอื
นํѸาหนักบรรทกุทีѷชกัรอกไวต้กลงมา อปุกรณท์ีѷนํามาใชเ้พืѷอป้องกนัอบุตัเิหตเุหลา่นีѸมชี ืѷอเรยีกดงันีѸ: “อปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึѸน
ชนปลายจมกูบมู” ซึѷงเมืѷอตะขอขยบัขึѸนไปสงูสดุ สวติชจ์ะทํางานไดด้ว้ยการยกนํѸาหนักทีѷลดลงไปตามลวดสลงิชกัรอกและสง่
เสยีงเตอืน และ “อปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู (อปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูประเภทขบัเคลืѷอน
โดยตรง)” ซึѷงจะหยดุการทํางานโดยอตัโนมตั ิอปุกรณเ์หลา่นีѸจะทํางานไดอ้ยา่งมปีระสทิธภิาพ หากมกีารระบรุะยะหา่งแนวดิѷง
ระหวา่งพืѸนทีѷสว่นบนของอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ เชน่ ตะขอ (รวมถงึพืѸนทีѷสว่นบนของลกูรอกชกัรอกของอปุกรณช์ว่ยยก) 
และพืѸนทีѷสว่นลา่งของลกูรอกของปลายเสาตั Ѹงทีѷอาจแตะเขา้กบัพืѸนทีѷสว่นบนทีѷระบไุวน้ีѸ ใหต้รงตามมาตรฐานเชงิโครงสรา้ง
สําหรับโมบายเครนตามรายละเอยีดดา้นลา่งนีѸ และตอ้งปรับเปลีѷยนใหเ้หมาะสม

● อปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูตอ้งสง่เสยีงเตอืนเมืѷอความยาว (เมตร) ตรงกบัคา่ทีѷเทยีบเทา่กบั 1.5 เทา่ของ
ความเร็วในการยกสงูสดุ (เมตร/วนิาท)ี (หรอื 1.0 เทา่สําหรับโมบายเครนทีѷสามารถหยดุการชกัรอกของอปุกรณช์ว่ยยก
นํѸาหนักบรรทกุหรอืการขยายเสาตั Ѹงไดด้ว้ยการดําเนนิการครั Ѹงเดยีว)

● สําหรับอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู ตอ้งหยดุชกัรอกทีѷระดบั 0.25 เมตรหรอืมากกวา่ (0.05 เมตรหรอื
มากกวา่สําหรับอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูทีѷขบัเคลืѷอนโดยตรง)

สวติชต์รวจจับหวัตะขอ
ขึѸนชนปลายจมกูบมู

นํѸาหนักตรวจจับหวัตะขอ
ขึѸนชนปลายจมกูบมู

ลําโพงสําหรับการแจง้
เตอืนเมืѷอหวัตะขอขึѸน
ชนปลายจมกูบมูและ
ขอ้ความเสยีง

อปุกรณใ์หเ้สยีงเตอืน
เมืѷอหวัตะขอขึѸนชน
ปลายจมกูบมู

รปูภาพ 1-48 อปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึҟนชนปลายจมกูบมู

1.5.2 อปุกรณท์ีѷป้องกนัการบรรทกุเกนิ
เครนทีѷมาพรอ้มเสาตั Ѹง เชน่ เครนแบบเสาตั ѸงและโมบายเครนนัѸนอาจพลกิควํѷาได ้หรอืเสาตั Ѹงอาจหกัไดเ้มืѷอแขวนนํѸาหนักบรรทกุ
ทีѷเกนินํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด สิѷงทีѷกําหนดสมรรถนะของโมบายเครนคอืความยาวของเสาตั Ѹงทีѷองิจากตําแหน่งของงาน มมุ
ของเสาตั Ѹง (รัศมกีารทํางาน) มกีารใชเ้สาตั Ѹงเสรมิหรอืไม ่ความกวา้งในการขยายขาคํѸายนั พืѸนทีѷทํางาน (ทศิทางของเสาตั Ѹง) 
เป็นตน้ โดยคณุสมบตัเิหลา่นีѸจะระบถุงึพกิดันํѸาหนักรวม ในการบรรทกุนํѸาหนักเกนิกวา่ทีѷระบไุวน้ีѸอาจทําใหโ้มบายเครนพลกิควํѷา
หรอืทําใหต้วัถงัชาํรดุเสยีหายได ้ดงันัѸน จงึเป็นกฎขอ้บงัคบัใหต้อ้งตดิตั Ѹง “อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ” ตอ่ไปนีѸ
หรอื “อปุกรณป้์องกนันํѸาหนักเกนิอยา่งอืѷนทีѷไมใ่ชอ่ปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ” เพืѷอป้องกนัไมใ่หม้กีารบรรทกุ
นํѸาหนักเกนิกวา่ชว่งทีѷกําหนดไวข้องพกิดันํѸาหนักรวมเอาไว ้
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(1) อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํ ҟาหนกับรรทกุ
ภายใตม้าตรฐานเชงิโครงสรา้งสําหรับโมบายเครน โมบายเครนทีѷมนํีѸาหนักการยกอยูท่ีѷ 3 ตนัขึѸนไปจะตอ้งมอีปุกรณค์วบคมุ
โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ หากนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸนนัѸนเริѷมใกลเ้คยีงกบัพกิดันํѸาหนักรวมภายในรัศมกีารทํางาน เสยีงเตอืน
จะดงัขึѸนเพืѷอดงึความสนใจของคนควบคมุเครน หรอืเครนอาจหยดุทํางานโดยอตัโนมตัเิมืѷอนํѸาหนักบรรทกุเกนิพกิดันํѸาหนักรวม 
แมเ้ครนจะหยดุทํางานเองโดยอตัโนมตั ิแตย่งัตอ้งดําเนนิการตา่งๆ ดว้ยความปลอดภยั ไมว่า่จะเป็นการลดระดบัความสงูของ
นํѸาหนักบรรทกุ การงอหรอืการยกเสาตั ѸงขึѸน

อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ

หยดุอตัโนมตั ิ(คา่โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ 100% หรอืมากกวา่) การแจง้เตอืนอตัโนมตัิ

การลดเสาตั Ѹงลง

การยดืเสาตั Ѹง

การชกัรอก

รปูภาพ 1-49 อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํ ҟาหนกับรรทกุ
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(2) อปุกรณป้์องกนัการบรรทกุนํ ҟาหนกัเกนิแบบอืѷนทีѷไมใ่ชอ่ปุกรณค์วบคมุ
โมเมนตข์องนํ ҟาหนกับรรทกุ

สําหรับเครนตอ่ไปนีѸตามทีѷบรรยายไวใ้นขอ้ทีѷ 27 ของมาตรฐานเชงิโครงสรา้งสําหรับโมบายเครน การตดิตั Ѹง “อปุกรณป้์องกนั
นํѸาหนักเกนิอยา่งอืѷนทีѷไมใ่ชอ่ปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ” ถอืเป็นเรืѷองทีѷยอมรับไดแ้ทนการตดิตั Ѹงอปุกรณค์วบคมุ
โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ

● โมบายเครนทีѷมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 3 ตนั

● โมบายเครนทีѷทั Ѹงมมุและความยาวของเสาตั Ѹงคงทีѷ

ปกตแิลว้ รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้มกัมาพรอ้มกบัอปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ เนืѷองจากนํѸาหนัก
การยกของเครนนีѸอยูท่ีѷ 3 ตนัขึѸนไป สําหรับเครนตดิรถบรรทกุทีѷมนํีѸาหนักการยกไมถ่งึ 3 ตนันัѸน จะมกีารตดิตั Ѹงมเิตอรว์ดันํѸาหนัก
บรรทกุเพืѷอทําหนา้ทีѷตรวจจับนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸน แทนการใชอ้ปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ อยา่งไรกต็าม นับ
ตั Ѹงแตว่นัทีѷ 1 มนีาคม 2018 เป็นตน้มา มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุถกูลบออกจากรายการ “อปุกรณป้์องกนันํѸาหนักเกนิอยา่งอืѷนทีѷ
ไมใ่ชอ่ปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ” ภายใตม้าตรฐานเชงิโครงสรา้งสําหรับโมบายเครน ดงันัѸน จงึกลายเป็นกฎ
ขอ้บงัคบัใหต้อ้งตดิตั Ѹงอปุกรณค์วบคมุนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดหรอืเครืѷองหมายแสดงนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

● อปุกรณค์วบคมุนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด: อปุกรณท์ีѷสามารถหยดุการทํางานของโมบายเครนไดท้นัทแีละโดยอตัโนมตัิ
หากนํѸาหนักบรรทกุเกนิกวา่ทีѷกําหนด

● เครืѷองหมายแสดงนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด: อปุกรณท์ีѷสามารถสง่เสยีงเตอืนกอ่นทีѷนํѸาหนักบรรทกุจะเกนิกวา่ทีѷกําหนดไว ้
เมืѷอมคีวามเสีѷยงทีѷนํѸาหนักบรรทกุจะเกนินํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุทีѷใชว้ดัขณะเปลีѷยนผา่น ยงัสามารถนํามาใชก้บัโมบายเครนรุน่ทีѷตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัมเิตอรว์ดันํѸาหนัก
บรรทกุทีѷนํามาใชง้านกอ่นหนา้ทีѷจะมกีารทบทวนเปลีѷยนแปลงมาตรฐานเชงิโครงสรา้งสําหรับโมบายเครนขา้งตน้ มเิตอรว์ดั
นํѸาหนักบรรทกุประกอบดว้ย: มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุดว้ยระบบไฮดรอลกิและมเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุแบบดจิทิลั
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1) มเิตอรว์ดันํ ҟาหนกับรรทกุดว้ยระบบไฮดรอลกิ
มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุนีѸจะแปลงแรงดนัในการทํางานของมอเตอรไ์ฮดรอลกิสําหรับกลไกการชกัรอกเป็นนํѸาหนักบรรทกุ ดว้ย
เหตนุีѸ มวลของนํѸาหนักบรรทกุจะแสดงผลเฉพาะเมืѷอมกีารใชก้ลไกการชกัรอกเพืѷอชกัรอกนํѸาหนักบรรทกุ และจะไมแ่สดงขอ้มลู
เมืѷอหยดุ ลดระดบัความสงูหรอืดําเนนิการอยา่งอืѷนอยู ่ดงันัѸน จงึตอ้งมคีวามเขา้ใจคําแนะนําของผูผ้ลติอยา่งถอ่งแทก้อ่นลงมอื
ใชง้าน โดยมากมกัจะทําการวดัมวลนํѸาหนักบรรทกุโดยใชม้เิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุตามรายละเอยีดดงัตอ่ไปนีѸ

1.  ชะลอความเร็วของเครืѷองยนต์

2.  ทําการชกัรอกโดยไมไ่ดย้กนํѸาหนักบรรทกุขึѸน (อยูใ่นสถานะไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุ) และปรับความเร็วของเครืѷองยนตเ์พืѷอใหเ้ข็ม
ของมเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุชีѸไปทีѷเลขศนูย์

3.  เลอืกสเกลมารก์ทีѷจะอา่นคา่ตามจํานวนของเชอืกทีѷอยูบ่นตะขอของลวดสลงิชกัรอกทีѷจะนํามาใช ้

4.  ใชต้ะขอเกีѷยวนํѸาหนักบรรทกุและคอ่ยๆ ยกขึѸน อา่นคา่ทีѷอยูบ่นสเกล (มวลนํѸาหนักบรรทกุ) ทีѷแสดงดว้ยเข็มของมเิตอรว์ดันํѸา
หนักบรรทกุบนสเกลมารก์ทีѷเลอืกในระหวา่งการยก

รปูภาพ 1-50 มเิตอรว์ดันํ ҟาหนกับรรทกุดว้ยระบบไฮดรอลกิ

2) มเิตอรว์ดันํ ҟาหนกับรรทกุแบบดจิทิลั
มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุแบบนีѸจะแสดงมวลนํѸาหนักบรรทกุบนหนา้จอแสดงนํѸาหนักบรรทกุ เมืѷอไมก่ีѷปีมานีѸ จํานวนของเครนตดิ
รถบรรทกุทีѷตดิตั Ѹงอปุกรณน์ีѸไดเ้พิѷมมากขึѸน มเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุแบบดจิทิลัไมเ่หมอืนกบัแบบไฮดรอลกิ เนืѷองจากมเิตอร์
แบบดจิทิลันีѸจะแสดงมวลของนํѸาหนักบรรทกุไดใ้นทนัทขีณะทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุ

รปูภาพ 1-51 มเิตอรว์ดันํ ҟาหนกับรรทกุแบบดจิทิลั
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1.5.3 วาลว์คายแรงดนั
วาลว์คายแรงดนัหมายถงึวาลว์ควบคมุแรงดนัภายใตพ้ระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัสําหรับเครน เมืѷอแรงดนัไฮดรอลกิ
ภายในวงจรไฮดรอลกิตรงตามแรงดนัทีѷกําหนดแลว้ วาลว์ควบคมุแรงดนัจะถา่ยนํѸามนับางสว่นหรอืทั Ѹงหมดออกโดยอตัโนมตั ิ
เพืѷอป้องกนัไมใ่หแ้รงดนัเกนิกวา่ทีѷกําหนด และป้องกนัอปุกรณไ์ฮดรอลกิ 

สกรปูรับ

กา้นผลกั

สปลู

ไปทีѷถงั (ออก)

เขา้

รปูภาพ 1-52  วาลว์คายแรงดนั
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1.5.4 ตวัเกีѷยวนริภยั
ตวัเกีѷยวนริภยัจะป้องกนัไมใ่หล้วดสลงิ tamagake เลืѷอนหลดุออกจากตะขอเมืѷอโมบายเครนยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน 
ตวัเกีѷยวนริภยัจะมแีบบสปรงิและแบบนํѸาหนัก ขณะทีѷโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาสว่นใหญจ่ะใชแ้บบสปรงิ

ตวัเกีѷยวนริภยั

รปูภาพ 1-53 ตวัเกีѷยวนริภยั

ลวดสลงิ tamagake อาจเลืѷอนหลดุจากตะขอได ้แตท่ั ѸงนีѸตอ้งพจิารณาสภาพการทํางานประกอบดว้ย ดงันัѸนจงึตอ้งนําตวัเกีѷยว
นริภยัสองตวัมาใชใ้นบางกรณี รปูภาพ 1-54 แสดงขั Ѹนตอน “การเลืѷอนหลดุ” จากตะขอ

เมืѷอลวดสลงิทีѷบดิอยูค่ลายตวัลง ลวดสลงิจะหมนุไปตามตะขอ (①) จนเลืѷอนผา่นปลาย
ตะขอ (②) และมาอยูท่ีѷระหวา่งปลายตะขอและตวัเกีѷยวนริภยักอ่นเลืѷอนหลดุออกมา (③)

รปูภาพ 1-54  ข ัҟนตอนกอ่นเลืѷอนหลดุจากตะขอ

1.5.5 อปุกรณจ์าํกดัชว่งการทาํงาน
อปุกรณจํ์ากดัชว่งการทํางานจะควบคมุฟังกช์ัѷนตา่งๆ เชน่ การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง การปรับบมูขึѸนหรอืลง และการ
แกวง่ ทั ѸงยงัจํากดัพืѸนทีѷทํางานเพืѷอควบคมุการทํางานทีѷนอกเหนอืชว่งการทํางานทีѷลงทะเบยีนไวล้ว่งหนา้ รวมถงึความสงูการ
ทํางานและรัศมกีารทํางาน และชว่งของการแกวง่ ทีѷพเิศษไปกวา่นัѸนคอื อปุกรณจํ์ากดัชว่งการทํางานมาพรอ้มกบัฟังกช์ัѷนตา่งๆ 
ดงันีѸ

● จํากดัการยกเสาตั ѸงขึѸนและการขยายความยาวของเสาตั Ѹง: ฟังกช์ัѷนนีѸป้องกนัไมใ่หเ้สาตั Ѹงเขา้ไปใกลส้ายไฟ ทางรถไฟ และ
อืѷนๆ

● จํากดัการแกวง่: ฟังกช์ัѷนนีѸจะจํากดัพืѸนทีѷทีѷจะแกวง่ตวัไดเ้มืѷอเคลืѷอนไหวในแนวดิѷง และจํากดัมมุการแกวง่เพืѷอป้องกนัไมใ่ห ้
เสาตั Ѹงเขา้ไปในฝัѷงตรงกนัขา้ม เป็นตน้

● ตรวจสอบจํานวนรอบทีѷพันในเบืѸองตน้และหยดุโดยอตัโนมตั ิ(ดว้ยการกดลกูกลิѸงสําหรับลวดสลงิ): การทํางานจะหยดุลง
โดยอตัโนมตัใินระหวา่งทีѷลดระดบัลง เมืѷอจํานวนรอบพันลวดสลงิทีѷเหลอืบนกวา้นรอกเหลอือยูท่ีѷสามรอบ เพืѷอป้องกนัไม่
ใหล้ดนํѸาหนักบรรทกุลงอกี
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1.5.6 อปุกรณเ์ตอืน
อปุกรณเ์ตอืนจะป้องกนัอบุตัเิหตตุา่งๆ เชน่ การชนกนัเองระหวา่งเครนและวตัถอุืѷนๆ โดยอปุกรณเ์ตอืนจะสง่เสยีงเตอืนใหก้บัผู ้
ทีѷอยูใ่กลเ้คยีงขณะทีѷโมบายเครนกําลงัแกวง่ สวติชแ์จง้เตอืนจะตดิตั Ѹงไวท้ีѷคนัโยกควบคมุการแกวง่ภายในแค็บของรถเครน
แบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ และตรงแผงควบคมุของเครนตดิรถบรรทกุ

สวติชแ์จง้เตอืน

รปูภาพ 1-55 อปุกรณเ์ตอืนของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ (ตวัอยา่ง)

1.5.7 ฟงักช์ ัѷนของระบบเบรก
โมบายเครนมาพรอ้มระบบเบรกสองแบบ: ระบบเบรกตดิตั Ѹงตรงโครงสว่นฐาน และระบบเบรกสําหรับกลไกการยก เป็นตน้

(1) ระบบเบรกตดิต ัҟงตรงโครงสว่นฐาน
ระบบเบรกตรงโครงสว่นฐานมดีว้ยกนัสองชนดิทีѷแตกตา่งกนัและจัดเตรยีมไวแ้ยกกนั ไดแ้ก ่ระบบเบรกสําหรับการเคลืѷอนทีѷ
ของโมบายเครน และระบบเบรกสําหรับรักษาสภาพการหยดุ สําหรับระบบเบรกการเคลืѷอนไหวของโมบายเครน จะมกีารระบุ
ระยะหา่งเพืѷอหยดุทีѷตอ้งการโดยพจิารณาจากมวลรวมของโมบายเครน ความเร็วในการขบัขีѷสงูสดุและความเร็วเริѷมตน้เพืѷอ
ใชร้ะบบเบรก

(2) ระบบเบรกสาํหรบักลไกการยกและอืѷนๆ
กลไกการยก การปรับบมูขึѸนหรอืลงและการยดืยาวขึѸนหรอืหดลงมรีะบบเบรกเพืѷอใชห้ยดุการเลืѷอนลงของนํѸาหนักบรรทกุหรอื
เสาตั Ѹง แรงบดิในการเบรกอยูท่ีѷ 1.5 เทา่หรอืมากกวา่คา่แรงบดิในการยกของโมบายเครน การปรับบมูขึѸนหรอืลงและกลไกการ
ยดืยาวขึѸนหรอืหดลงเมืѷอโมบายเครนยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷเทยีบเทา่กบันํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด
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1.5.8 เกจวดัระดบั
เกจวดัระดบัคอืเครืѷองมอืวดัทีѷใชว้ดัระดบัของตวัถงัของเครน เนืѷองจากสมรรถนะของโมบายเครน (เชน่ พกิดันํѸาหนักรวม) 
กําหนดไดเ้มืѷอตดิตั Ѹงตวัถงัของเครนในแนวนอน รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้จงึมาพรอ้มกบัเกจวดัระดบัเพืѷอตรวจสอบ
ระดบัของตวัถงั สมรรถนะของเครนตดิรถบรรทกุยงักําหนดไดจ้ากสภาพการลงนํѸาหนักของตวัถงัเครนในทกุทศิทาง ดงันัѸน จงึ
ตอ้งยนืยนัวา่ทกุทศิทางไดร้ะดบัโดยใชเ้กจวดัระดบัเมืѷอทําการตดิตั Ѹง

ฟองอากาศ

เกจวดัระดบั

ฟองอากาศ

เสน้อา้งองิ

เกจวดัระดบั

รปูภาพ 1-56 เกจวดัระดบัสาํหรบัรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ รปูภาพ 1-57 เกจวดัระดบัสาํหรบัเครนตดิรถบรรทกุ
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1.6 การใชอ้ปุกรณส์ ัѷงการทาํงานของโมบายเครน

1.6.1 การจดัการอปุกรณส์ ัѷงการทาํงาน

(1) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
แค็บของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัคนัโยกควบคมุเพืѷอใชค้วบคมุเครน แป้นเหยยีบ สวติชแ์ละเก
จอปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ และอปุกรณเ์ตอืน เป็นตน้

อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ
สวติช ์PTO

สวติชค์วบคมุกรณีเกดิเหตฉุุกเฉนิ

แป้นคนัเรง่

คนัโยกควบคมุการชกั
รอกเสรมิ

คนัโยกควบคมุการชกัรอกหลกั

คนัโยกควบคมุการปรับ
บมูขึѸนหรอืลง

สวติชร์ะบบเบรกป้องกนัการแกวง่

สวติชค์วบคมุหวัตะขอขึѸนชนปลาย
จมกูบมูกรณีฉุกเฉนิ

แป้นควบคมุการชกัรอกเสรมิ

แป้นควบคมุการยดืยาวขึѸนหรอืหดลง

คนัโยกควบคมุการยดืยาวขึѸนหรอืหดลง

คนัโยกควบคมุการแกวง่ 
(พรอ้มสวติชแ์จง้เตอืน)

แผงควบคมุขาคํѸายนั

รปูภาพ 1-58  ลกัษณะการจดัวางอปุกรณส์ ัѷงการทาํงานภายในแค็บของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ (ตวัอยา่ง)
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(2) เครนตดิรถบรรทกุ
อปุกรณส์ัѷงการทํางาน (คนัโยกควบคมุ) ภายในเครนตดิรถบรรทกุมกัตดิตั Ѹงไวท้ีѷดา้นซา้ยและดา้นขวาของอปุกรณเ์ครน และ
นํามาใชไ้ดไ้มว่า่จะจากดา้นซา้ยหรอืดา้นขวา และเมืѷอเร็วๆ นีѸ อปุกรณร์โีมทคอนโทรลทีѷชว่ยใหค้นควบคมุเครนสามารถสัѷง
การทํางานตา่งๆ ไดจ้ากพืѸนทีѷทีѷปลอดภยั โดยไมต่อ้งประจําคนัโยกควบคมุถกูนํามาใชก้นัอยา่งแพรห่ลาย สําหรับอปุกรณ์
รโีมทคอนโทรลนัѸน มใีหเ้ลอืกใชท้ั Ѹงแบบทํางานดว้ยสาย (รโีมทคอนโทรล) และทํางานแบบไรส้าย (การควบคมุดว้ยวทิย)ุ

รปูภาพ 1-59 แบบทีѷทาํงานไรส้าย (การควบคมุดว้ยวทิย)ุ รปูภาพ 1-60 แบบทีѷทาํงานดว้ยสาย (รโีมทคอนโทรล)

1) ประเภทการควบคมุโดยตรง
อปุกรณส์ัѷงการทํางานสําหรับการควบคมุโดยตรงนัѸนจะประกอบดว้ยอปุกรณต์า่งๆ ทีѷใชส้ัѷงการทํางาน 4 ลกัษณะ ไดแ้ก ่
การชกัรอกตะขอขึѸน/ลง การปรับขึѸนลงของเสาตั Ѹง การยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง และการแกวง่ ทั Ѹงยงัมอีปุกรณท์ีѷใชก้บั
ขาคํѸายนัและตะขอ แป้นคนัเรง่ เป็นตน้

②  คนัโยกควบคมุการปรับขึѸนลง
ของเสาตั Ѹง

③  คนัโยกควบคมุการชกัรอกตะขอขึѸน/
ลง

④  คนัโยกควบคมุการยดืยาวขึѸนหรอื
หดลงของเสาตั Ѹง

⑤ คนัโยกควบคมุการแกวง่

⑥ คนัโยกควบคมุขาคํѸายนั

① คนัโยกสําหรับเรง่เครืѷอง

ความเร็วสงูความเร็วตํѷา

เลีѸยวซา้ยเลีѸยวขวา

ลดตะขอลงชกัตะขอขึѸน

ขาคํѸายนั (ฝัѷงคนควบคมุเครน): เขา้ขาคํѸายนั (ฝัѷงคนควบคมุเครน): ออก

ลดความสงูของเสาตั Ѹงลงยกเสาตั ѸงขึѸน

ขาคํѸายนั (ฝัѷงตรงกนัขา้ม): เขา้ขาคํѸายนั (ฝัѷงตรงกนัขา้ม): ออก

เพิѷมความสงูเสาตั Ѹงปรับลดความสงูเสาตั Ѹง

รปูภาพ 1-61 คนัโยกควบคมุสาํหรบัวธิกีารควบคมุโดยตรงในเครนตดิรถบรรทกุ (ตวัอยา่ง)

2) แบบทีѷทาํงานดว้ยสาย (รโีมทคอนโทรล)
การทํางานผา่นรโีมทคอนโทรลจะไมไ่ดรั้บผลกระทบจากเสยีงรบกวนและคลืѷนแทรกของวทิย ุแตจํ่าเป็นตอ้งใชค้วามระมดัระวงั
เมืѷอใชก้ารควบคมุแบบมสีาย และอปุกรณส์ัѷงการทํางานดว้ยรโีมทคอนโทรลบางประเภทไมม่หีนา้จอแสดงผลนํѸาหนักบรรทกุ 
จงึจําเป็นตอ้งใชม้เิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุหรอืเครืѷองแสดงอืѷนๆ บนตวัถงัของเครนเพืѷอตรวจสอบนํѸาหนักบรรทกุ
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3) แบบทีѷทาํงานไรส้าย (การควบคมุดว้ยวทิย)ุ
การสัѷงการผา่นการควบคมุดว้ยวทิยจุะไมม่สีายควบคมุ จงึชว่ยใหค้นควบคมุเครนเดนิไปมาไดส้ะดวก ดว้ยเหตนุีѸ อปุกรณ์
รโีมทคอนโทรลสว่นใหญจ่งึเป็นแบบสัѷงการผา่นวทิย ุเนืѷองจากวทิยอุาจมเีสยีงรบกวนและมคีลืѷนแทรก อปุกรณจ์งึมาพรอ้มกบั
ฟังกช์ัѷนทีѷจะเลีѷยงการแทรกคลืѷนความถีѷ

❶ แป้นคนัเรง่ (คนัเรง่ปรับความเร็ว)
❷ หนา้จอแสดงนํѸาหนักบรรทกุ
❸ สวติชเ์ลอืกการทํางาน
❹ สวติชค์วบคมุการแกวง่
❺ สวติชป์รับบมูขึѸนหรอืลง
❻ สวติชช์กัรอกตะขอขึѸน/ลง
❼ สวติชค์วบคมุการยดืยาวขึѸนหรอืหดลง

รปูภาพ 1-62 อปุกรณร์โีมทคอนโทรลสาํหรบัเครนตดิรถบรรทกุ (แบบทีѷใชร้โีมทคอนโทรล) 
(ตวัอยา่ง)

1.6.2 วธิสี ัѷงการทาํงานของอปุกรณส์ ัѷงการทาํงาน
โมบายเครนจะทํางานไดด้ว้ยการใชก้ารทํางานรปูแบบตา่งๆ รวมกนัไมว่า่จะเป็นการชกัรอกขึѸน/ลดระดบัลง การปรับขึѸนลงของ
เสาตั Ѹง/การยดืยาวขึѸนหรอืหดลง และการแกวง่ นํѸาหนักบรรทกุสามารถขยบัไปมาระหวา่งจดุตา่งๆ ทั Ѹงหมดภายในชว่งสมรรถนะ
ของเครนทีѷระบไุดจ้ากพกิดันํѸาหนักรวม รัศมกีารทํางาน ความสงูการยก เป็นตน้

(1) การทาํงานของคนัโยกควบคมุ

1) การทาํงานของเครนผา่นคนัโยกควบคมุตวัถงัของเครน
ตวัถงัของเครนมคีนัโยกรองรับการทํางานตา่งๆ ของเครน (รปูภาพ 1-58 หนา้ 38 (th)) คนัโยกมกีลไกตา่งๆ ดงันีѸ: เมืѷอคน
ควบคมุเครนปลอ่ยคนัโยกควบคมุ คนัโยกจะกลบัมาทีѷตําแหน่งเกยีรว์า่งโดยอตัโนมตัแิละหยดุการทํางาน เคา้โครงของ
คนัโยกควบคมุจะแตกตา่งกนัตามผูผ้ลติ จงึจําเป็นตอ้งอา่นคูม่อืการใชง้านทีѷมาพรอ้มกบัเครนใหเ้ขา้ใจกอ่น

2) การทาํงานผา่นอปุกรณร์โีมทคอนโทรล (แบบไรส้ายหรอืใชส้าย)
อปุกรณร์โีมทคอนโทรลสําหรับเครนตดิรถบรรทกุมาในรปูแบบการทํางานไรส้าย (การควบคมุดว้ยวทิย)ุ และแบบใชส้าย 
(รโีมทคอนโทรล) เพืѷอใหเ้ครนทํางานจากระยะไกลได ้เครนใชร้ะบบไรส้ายทีѷใชกํ้าลงัไฟตํѷาตามทีѷกําหนด โดยความถีѷจะ
เปลีѷยนแปลงไดด้ว้ยการหมนุสลบัอปุกรณเ์ป็น OFF และกลบัเป็น ON หากมคีลืѷนรบกวน เคา้โครงของสวติชก์ารทํางานจะ
แตกตา่งกนัตามผูผ้ลติ จงึจําเป็นตอ้งอา่นคูม่อืการใชง้านทีѷมาพรอ้มกบัเครนใหเ้ขา้ใจกอ่น

(2) PTO (Power Take Off)
PTO คอืกลไกทีѷจะใชกํ้าลงัของเครืѷองยนตใ์นการขบัเคลืѷอนเพืѷอเป็นกําลงัในการควบคมุเครน PTO ป้อนกําลงัเขา้สูปั่ѹ ม
ไฮดรอลกิเมืѷอสลบัจาก OFF เป็น ON กอ่นเริѷมใชเ้ครนหลงัจากขบัเคลืѷอนบนทอ้งถนน

และกอ่นขบัเคลืѷอนบนทอ้งถนนหลงัจากใชง้านเครนเสร็จแลว้ ใหส้ลบั PTO จาก ON มาทีѷ OFF เพืѷอหยดุการทํางานของ
ปัѹ มไฮดรอลกิ
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(3) คนัเรง่
สําหรับรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ แป้นคนัเรง่ในการขบัเคลืѷอนยงัทําหนา้ทีѷเป็นแป้นคนัเรง่ของรถเครนดว้ย เครนตดิ
รถบรรทกุมกัใชร้ะบบคนัเรง่อตัโนมตั ิซึѷงเชืѷอมโยงคนัเรง่ของรถบรรทกุเขา้กบัคนัโยกควบคมุเพืѷอการทํางานตา่งๆ ทีѷสมัพันธก์นั 
ความเร็วในการทํางานสามารถปรับไดต้ามระดบัการขยบัคนัโยก เพืѷอใหทํ้างานดว้ยความเร็วตํѷาไปจนถงึความเร็วสงูไดด้ว้ย
คนัโยกอนัเดยีว หรอืจะใชค้นัเรง่แบบแมนวลกไ็ด ้

เมืѷอใชแ้บบรโีมทคอนโทรล ความเร็วสามารถปรับไดด้ว้ยคนัเรง่ปรับความเร็วทีѷอยูบ่นอปุกรณร์โีมทคอนโทรล

แป้นคนัเรง่

คนัเรง่อตัโนมตัทิีѷเชืѷอมเขา้กบั
คนัโยกควบคมุ

คนัโยกควบคมุ

ความเร็วสงู ความเร็วสงู

ความเร็วตํѷา ความเร็วตํѷา

เดนิเบา

คนัเรง่แบบบงัคบัดว้ยมอื

สวติชค์นัเรง่

เพิѷม

ความเร็วรอบเดนิเบา

(ก) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครน
สีѷลอ้

(ข) เครนตดิรถบรรทกุ

รปูภาพ 1-63 การทาํงานของคนัเรง่

(4) ขาคํ ҟายนั
อปุกรณส์ัѷงการทํางานของขาคํѸายนัในรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้จะอยูภ่ายในแค็บของโครงสรา้งสว่นบนของระบบ
การแกวง่ และทีѷดา้นหนา้กบัดา้นขา้งของโครงสว่นฐาน ในเครนตดิรถบรรทกุ ขาคํѸายนัมกัจะถกูยดืออกผา่นระบบขยายแบบปรับ
ดว้ยมอื แตบ่างรุน่ใชก้ระบอกสบูไฮดรอลกิ แมแ่รงมกัถกูขบัเคลืѷอนดว้ยกระบอกสบูไฮดรอลกิผา่นทางคนัโยกควบคมุหรอืการ
ทํางานของสวติชอ์เิล็กทรคิ และลา่สดุ แมแ่รงบางรุน่ทํางานไดจ้ากรโีมทคอนโทรลหรอืการควบคมุผา่นวทิยุ

การขยายดว้ยมอื

การขยายแบบไฮดรอลกิ

รปูภาพ 1-64 วธิกีารยดืขาคํ ҟายนัแบบปรบัดว้ยมอื (เครนตดิรถบรรทกุ)
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เมืѷอยดืขาคํѸายนัของเครนตดิรถบรรทกุ ใหค้ายคนัล็อคออกกอ่น แลว้จับทีѷกา้นแบบวนัทชั (ทีѷเชืѷอมตอ่กบัสลกัล็อคโดยตรง) ซึѷง
จะทําใหส้ลกัล็อคเดง้ออกมา กอ่นทีѷจะคอ่ยๆ ยดืขาคํѸายนัออกมา และลา่สดุ ทั Ѹงอปุกรณจํ์ากดัโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุทีѷชว่ย
ใหค้นควบคมุเครนตรวจสอบและลงทะเบยีนสถานะของขาคํѸายนัไดด้ว้ยตวัผูใ้ชเ้อง มจํีานวนเพิѷมมากขึѸน โดยบางรุน่มาพรอ้มกบั
อปุกรณต์รวจจับความกวา้งของสว่นขยายขาคํѸายนั ทีѷหา้มไมใ่หค้นควบคมุเครนลงทะเบยีนสถานะขาคํѸายนัทีѷไมถ่กูตอ้งดว้ยการ
ตรวจจับตําแหน่งทีѷใสส่ลกัล็อค

กา้นแบบวนัทชั 
(เชืѷอมตอ่กบัสลกัล็อคโดยตรง)

คายคนัล็อคออก

คนัล็อค

กา้นแบบวนัทชั (เชืѷอม
ตอ่กบัสลกัล็อคโดยตรง)

รปูภาพ 1-65 ระบบล็อคขาคํ ҟายนั

1.6.3 การใชโ้มบายเครน
เมืѷอใชโ้มบายเครน จําเป็นตอ้งทําความเขา้ใจเรืѷองสมรรถนะและฟังกช์ัѷนของเครนประเภทนีѸใหด้กีอ่น โดยเฉพาะสว่นของ
แผนภาพแสดงชว่งการทํางานและรัศมกีารทํางาน เชน่ แผนภาพแสดงความสงูการยกและตารางแสดงพกิดันํѸาหนักรวม ทีѷลว้น
ตอ้งทําความเขา้ใจและจดจําใหข้ึѸนใจ นอกจากนัѸน การหมัѷนศกึษาหาความรูแ้ละการฝึกใชว้ธิจัีดการและควบคมุการทํางานกถ็อื
เป็นหวัใจสําคญัดว้ย ในการจัดการโมบายเครน เรืѷองสําคญัทีѷสดุทีѷตอ้งใหค้วามสนใจคอืการดําเนนิมาตรการตา่งๆ เพืѷอป้องกนั
ไมใ่หเ้ครนพลกิควํѷา เชน่ การตรวจสอบสภาพพืѸนทีѷจะวางตวัถงัของเครน การใชข้าคํѸายนัใหไ้ดอ้ยา่งเหมาะสม และการเปิดใช ้
อปุกรณน์ริภยัอยูเ่สมอ

(1) วธิคีดิของคนควบคมุเครน
● ขั Ѹนตอนแรกของความปลอดภยัคอืการตอ้งปฏบิตัติามกฎกตกิาในสถานทีѷทํางาน

● เตรยีมความพรอ้มใหเ้พยีงพอทั ѸงในเรืѷองของเสืѸอผา้ หมวกนริภยั รองเทา้นริภยั เป็นตน้

● ทําความเขา้ใจเรืѷองสมรรถนะและฟังกช์ัѷนของโมบายเครนใหด้ ีเพืѷอการควบคมุเครืѷองไดอ้ยา่งเหมาะสม

● หา้มใชเ้ครนหากยงัไมไ่ดเ้ปิดการทํางานของอปุกรณน์ริภยั

● พรอ้มปฏเิสธการควบคมุเครืѷองทีѷไมม่คีวามปลอดภยัแมม้ผีูข้อรอ้งใหค้ณุทําเชน่นัѸน

● ในกรณีทีѷตอ้งทําการตรวจสอบหรอืบํารงุรักษาในสถานทีѷทํางานทีѷมคีวามสงู (2 เมตรหรอืสงูกวา่) ตอ้งใชอ้ปุกรณป้์องกนั
การพลดัตกทีѷมสีมรรถนะตรงตามเกณฑท์ีѷระบุ

● ทวนซํѸาสญัญาณทีѷคนใหส้ญัญาณบอก
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(2) การจดัทาํแผนการทาํงาน
สิѷงสําคญัเพืѷอการควบคมุโมบายเครนใหไ้ดอ้ยา่งปลอดภยัและมปีระสทิธภิาพคอื การเขา้ใจสมรรถนะของโมบายเครนไดอ้ยา่ง
แทจ้รงิ ดงันัѸน จงึตอ้งยนืยนัสมรรถนะในการยกของโมบายเครน (เชน่ การพจิารณาพกิดันํѸาหนักรวมจากรัศมกีารทํางานทีѷ
สมัพันธก์บัสว่นทีѷยดืขยายของขาคํѸายนัและความยาวของเสาตั Ѹง) พจิารณาเลอืกตําแหน่งทีѷจะวางเครน และวธิกีารทํางาน 
พรอ้มตรวจสอบวา่เครนทํางานไดอ้ยา่งปลอดภยัหรอืไม่

1) ปจัจยัสามประการทีѷมผีลตอ่สมรรถนะของโมบายเครน

a. แรงในการชกัรอก
แรงในการชกัรอกสงูสดุทีѷผันแปรตามสมรรถนะของกลไกการชกัรอก

b. ความสามารถในการทรงตวัของเครน
เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุ เครนจะทรงตวัไดด้ขี ึѸนเมืѷออยูใ่กลก้บัศนูยก์ลางของการแกวง่ และทรงตวัไดน้อ้ยลงหากรัศมกีารทํางาน
กวา้ง ดงันัѸน หากพกิดันํѸาหนักรวมซึѷงเหมาะสมกบัรัศมกีารทํางานเกนิกวา่ทีѷระบไุว ้เครนจะรับนํѸาหนักมากเกนิไปและลม้ได ้
เพราะไมส่ามารถทรงตวัได ้

c. ความแข็งแรงของเครน
ในเบืѸองตน้ สิѷงทีѷกําหนดถงึความแข็งแรงของเครนคอืความแข็งแรงของเสาตั Ѹง ซึѷงการบรรทกุนํѸาหนักเกนิอาจทําใหเ้สาตั Ѹงหกั 
หรอืสรา้งความเสยีหายในลกัษณะอืѷน แมเ้ครนจะไมล่ม้หรอืเสาตั Ѹงหกัในทนัท ีแตก่ารรับนํѸาหนักเกนิถอืเป็นเรืѷองอนัตรายเพราะ
จะทําใหช้ ิѸนสว่นตา่งๆ ของเครนเกดิความลา้ เป็นเหตใุหห้กัไดง้า่ยขึѸน ในสว่นความแข็งแรงของเสาตั ѸงนัѸน กําลงัการโกง่เดาะ
มคีวามสําคญั ณ ตําแหน่งรอบๆ ศนูยก์ลางของการแกวง่ ขณะทีѷแรงดดังอจะมคีวามสําคญัมากขึѸนหากขยายรัศมกีารทํางานให ้
กวา้งขึѸน

ตามทีѷอธบิายไวข้า้งตน้ มกีารออกแบบสมรรถนะในการยกของโมบายเครน (พกิดันํѸาหนักรวม) เพืѷอไมใ่หเ้กนิกวา่ทีѷกําหนดของ
ปัจจัยทั Ѹงสามขอ้

กา
รห
กั

พกิดันํѸาหนักรวม (ตนั)

ปัจจัยทีѷ 1: นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดไดจ้ากแรงในการชกัรอกของวนิซ์

ปัจจัยทีѷ 2: นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดไดจ้ากความสามารถในการ
ทรงตวัของเครน

ปัจจัยทีѷ 3: นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดไดจ้ากความแข็งแรง
ของเครน

การพลกิควํѷา

รัศมกีารทํางาน (เมตร)ศนูยก์ลางของการแกวง่

รปูภาพ 1-66 เสน้โคง้แสดงปจัจยัสามประการทีѷกาํหนดสมรรถนะของโมบายเครน (ตวัอยา่ง)
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2) แผน่เพลท
เบาะนัѷงของคนควบคมุเครนภายในโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบา จะมาพรอ้มกบัแผน่เพลทหลายๆ แผน่ทีѷแสดงขอ้มลูทีѷจําเป็น
ตอ่การทํางาน

3) การอา่นคา่รศัมกีารทาํงาน - แผนผงัแสดงความสงูการยก (แผนผงัแสดงชว่งการทาํงาน)
เมืѷอใชโ้มบายเครน สิѷงสําคญัคอืยนืยนัจํานวนตนัของนํѸาหนักบรรทกุทีѷจะยก และพจิารณาอกีหลายๆ เรืѷอง เชน่ ระยะหา่ง 
(หน่วยเป็นเมตร) ทีѷจะตอ้งยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนจากพืѸน รัศมกีารทํางาน (หน่วยเป็นเมตร) จากตําแหน่งของโมบายเครน 
ความยาวทีѷเหมาะสมทีѷสดุ (หน่วยเป็นเมตร) ของเสาตั Ѹงหากจะทํางานใหป้ลอดภยั และมมุของเสาตั Ѹง แผนภาพแสดงรัศมี
การทํางาน-ความสงูการยก (แผนภาพแสดงชว่งการทํางาน) จะบอกถงึชว่งทีѷสามารถยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸนมาไดต้ามความสงู
และมมุของเสาตั Ѹงทีѷเปลีѷยนแปลง โดยปกต ิแกนในแนวนอนจะแสดงรัศมกีารทํางาน สว่นแกนในแนวตั Ѹงจะแสดงความสงูการ
ยกเหนอืพืѸน แผนภาพนีѸจะชว่ยใหเ้ขา้ใจความสมัพันธร์ะหวา่งรัศมกีารทํางานและความสงูการยกเหนอืพืѸนทีѷจะเปลีѷยนแปลงตาม
ความยาวของเสาตั Ѹง ความยาวของเสาตั Ѹงเสรมิและมมุของเสาตั Ѹง แผนภาพแสดงรัศมกีารทํางาน-ความสงูการยกจะรวมอยูใ่น
ขอ้กําหนดเฉพาะทีѷมาพรอ้มกบัตารางแสดงพกิดันํѸาหนักรวม นอกจากนัѸน ขอ้มลูนีѸยงัแสดงอยูใ่นแค็บของเครน ทีѷนํามาใช ้
ทั Ѹงในระหวา่งการทํางาน และเมืѷอจัดทําแผนการทํางาน สําหรับเครนตดิรถบรรทกุทีѷมแีผนภาพแสดงรัศมกีารทํางาน-ความ
สงูการยกไวใ้น รปูภาพ 1-67 เมืѷอยดืเสาตั Ѹงออกมาจนถงึขั Ѹนทีѷ 4 (เสาตั Ѹงมคีวามยาวอยูท่ีѷ 10 เมตร) ขณะทีѷมมุของเสาตั Ѹงเป็น 
60 องศา ความสงูการยกเหนอืพืѸนจะอา่นคา่เป็น 10.2 เมตร และรัศมกีารทํางานจะอา่นคา่ไดเ้ป็น 4.8 เมตร

คว
าม
สงู
ขอ
งก
าร
ยก
เห
นอื
พ
ืѸนด
นิ

Ⓐ: ตําแหน่งของสลกัสําหรับจดุของเสาตั Ѹง
Ⓑ: ตําแหน่งของสว่นปลายสดุสว่นลา่งของตะขอ

ขั Ѹนทีѷ 2
(5.65 เมตร)

รัศมกีารทํางาน

ขั Ѹนทีѷ 3
(7.83 เมตร)

ขั Ѹนทีѷ 4
(10.00 เมตร)

รปูภาพ 1-67  แผนผงัแสดงรศัมกีารทาํงาน-ความสงูการยกของเครนตดิรถบรรทกุ
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4) ขอ้ควรสงัเกตเมืѷออา่นคา่แผนภาพแสดงรศัมกีารทาํงาน-ความสงูการยก

● แผนภาพแสดงรัศมกีารทํางาน-ความสงูการยกไมไ่ดร้วมการโกง่ตวัของเสาตั Ѹง เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุ เสาตั Ѹงจะโกง่ตวัและ
ทําใหรั้ศมกีารทํางานใหญข่ึѸนเล็กนอ้ย ซึѷงจะทําใหค้า่ของพกิดันํѸาหนักรวมลดลง

● สําหรับงาน ณ ตําแหน่งความสงูการยกทีѷตํѷากวา่พืѸน ใหย้นืยนัระดบัการคลายลวดสลงิ (แตต่อ้งมลีวดสลงิคา้งอยูท่ีѷกวา้น
รอกสองรอบขึѸนไป) พรอ้มตรวจสอบความสงูการยกตํѷากวา่พืѸนทีѷสามารถดําเนนิการได ้และเลอืกรุน่

รัศมกีารทํางาน - แผนภาพ
แสดงความสงูการยกไมไ่ดร้วม
การโกง่ตวัของเสาตั Ѹง เมืѷอยก
นํѸาหนักบรรทกุ เสาตั Ѹงจะโคง้
งอตามนํѸาหนักบรรทกุ 
ทําใหรั้ศมกีารทํางานใหญข่ึѸน

รัศมกีารทํางาน
ทีѷยงัไมไ่ดย้กนํѸาหนักบรรทกุขึѸน

รัศมกีารทํางานทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน

รปูภาพ 1-68 การเปลีѷยนแปลงรศัมกีารทาํงานเนืѷองจากการโกง่ตวั

5) การอา่นคา่ตารางพกิดันํ ҟาหนกัรวม
พกิดันํѸาหนักรวมของโมบายเครนจะแตกตา่งกนัไปตามปัจจัยตา่งๆ เชน่ ความกวา้งในการขยายขาคํѸายนัและพืѸนทีѷทํางาน (เยืѸอง
ดา้นหนา้ เยืѸองดา้นขา้ง เยืѸองดา้นหลงั) และความยาวของเสาตั Ѹง คา่พกิดันํѸาหนักรวมของโมบายเครนเป็นคา่โดยประมาณทีѷองิ
กบัสมมตฐิานทีѷวา่เครนตั Ѹงอยูอ่ยา่งมัѷนคงบนพืѸนในแนวนอน จงึตอ้งเสรมิความแข็งแกรง่ในกรณีทีѷพืѸนเอยีงและออ่นดว้ยบล็อก
และตวัรองหนุนขาคํѸายนั ณ ตําแหน่งทีѷจะวางตวัถงัของเครนในแนวนอน ซึѷงโดยหลกัการแลว้ ตอ้งใชเ้ครนทีѷดงึขาคํѸายนัออกมา
จนสดุแลว้นัѷนเอง
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6) การอา่นคา่ตารางพกิดันํ ҟาหนกัรวมทีѷสภาพไมม่โีหลด
พกิดันํѸาหนักรวมในสภาพไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุเป็นคําทีѷนํามาใชก้บัเครนตดิรถบรรทกุเทา่นัѸน และกําหนดขึѸนไดเ้มืѷอพจิารณารว่มกบั
ความสามารถในการทรงตวัของเครนในสภาพไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุบนกระบะวางสนิคา้ (สภาพไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุ) จากตารางพกิดั
นํѸาหนักรวมในสภาพไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุทีѷแสดงไวใ้น ตาราง 1-3 โดยมกีารเหยยีดขาคํѸายนัออกจนสดุ และใชเ้สาตั Ѹงขนาด 
3.54 ม. หรอื 5.78 ม. คา่ของพกิดันํѸาหนักรวมในไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุคอื 1.33 ตนัทีѷรัศมกีารทํางานทีѷ 4.0 ม. อยา่งไรกต็าม 
ในกรณีทีѷดงึขาคํѸายนัออกมาปานกลางหรอืนอ้ยทีѷสดุ คา่ของพกิดันํѸาหนักรวมในสภาพทีѷไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุจะเป็น 0.53 ตนั

ตาราง 1-3  ตารางพกิดันํ ҟาหนกัรวมทีѷสภาพไมม่โีหลด (ตาํแหนง่เยืҟองดา้นขา้ง เยืҟองดา้นหลงั) หนว่ย: (ตนั)

ความ
ยาวของ
เสาตั Ѹง 
(เมตร)

รัศมกีาร
ทํางาน

(ม.)
ขาคํѸายนั

1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0 4.5 5.0 5.59 6.0 6.5 7.0 7.79 8.0 9.0 9.95 10.0 11.0 12.11

3.58/
5.78

ขยายออก
จนสดุ

2.93 2.93 2.78 2.23 1.68 1.33 1.08 0.88 0.73

ขยายออกนอ้ย
ทีѷสดุ

1.73 1.73 1.23 0.88 0.68 0.53 0.43 0.38 0.28

7.98

ขยายออกจน
สดุ

2.23 2.23 2.23 2.03 1.68 1.33 1.08 0.88 — 0.63 0.55 — 0.38

ขยายออกนอ้ย
ทีѷสดุ

0.63 0.63 0.63 0.53 0.43 0.33 0.28 0.23 — 0.13 หา้มใชง้าน

10.14

ขยายออกจน
สดุ

1.03 1.03 1.03 1.03 1.03 0.93 0.83 — 0.63 — 0.48 — 0.35 0.30 0.28

ขยายออกนอ้ย
ทีѷสดุ

หา้มใชง้าน

12.3

ขยายออกจน
สดุ

0.76 0.76 0.76 0.76 0.63 — 0.48 — 0.40 — 0.35 0.30 — 0.28 0.25 0.20

ขยายออกนอ้ย
ทีѷสดุ

หา้มใชง้าน

● “หา้มใชง้าน” (สนํีѸาตาลออ่น) หมายถงึพืѸนทีѷทีѷหา้มมกีารทํางานใดกต็าม หลงัจากพจิารณาเรืѷองความสามารถในการทรงตวัของเครน เพราะเครนอาจพลกิ
ควํѷาไดเ้มืѷอไมม่นํีѸาหนักบรรทกุ

● “วา่งเปลา่” (สเีทา) หมายถงึพืѸนทีѷทีѷไมอ่นุญาตใหทํ้างานกบัเครนเนืѷองจากกลไกของเครน ตวัอยา่งเชน่ พืѸนทีѷทีѷเสาตั Ѹงไมส่ามารถเขา้ถงึได ้หรอืพืѸนทีѷทีѷไม่
สามารถเลืѷอนตะขอเขา้ไปใกล ้ๆ  ไดแ้มว้า่ไดย้กเสาตั ѸงขึѸนไปจนสดุแลว้

● คา่ทีѷแสดงรัศมกีารทํางานเป็นตวัเลขทศนยิมสองหลกัคอืรัศมกีารทํางานสงูสดุ ณ ระดบัความสงูของเสาตั Ѹงทีѷสมัพันธก์นั แตจ่ะไมแ่สดงคา่สําหรับความยาว
ระดบัอืѷนๆ ของเสาตั Ѹง ณ รัศมกีารทํางานเหลา่นีѸ (จะแสดงเป็น “—”) 

(3) พืҟนทีѷทาํงาน
หากโมบายเครนแกวง่ในขณะทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุ สมรรถนะในการยก (ความสามารถในการทรงตวัของตวัถงั) จะแตกตา่งกนั
ไปตามพืѸนทีѷทํางาน (เยืѸองดา้นหนา้ เยืѸองดา้นหลงั เยืѸองดา้นขา้ง) ดงันัѸน คนควบคมุเครนจงึตอ้งเขา้ใจพืѸนทีѷทํางานของเครน 
หากมกีารแกวง่จากพืѸนทีѷทํางานโดยสมรรถนะในการยกสงูอยูใ่นทศิทางของสมรรถนะในการยกตํѷา (ตวัอยา่งเชน่ จากดา้นหลงั
ไปดา้นขา้ง) ตวัถงัของเครนอาจควํѷา จงึจําเป็นตอ้งใชค้วามระมดัระวงั เครนตดิรถบรรทกุอาจควํѷาไดบ้อ่ยในระหวา่งทีѷแกวง่จาก
ตําแหน่งทีѷมัѷนคงเมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷอยูบ่นกระบะวางสนิคา้ขึѸน ไปยงัดา้นขา้งของเครน (ทศิทางทีѷไมม่ัѷนคง) ขอบเขตพืѸนทีѷ
ทํางานของโมบายเครนจะแตกตา่งกนัไปตามประเภทของเครนและผูผ้ลติ แตส่ามารถใหคํ้าจํากดัความไดด้งันีѸ
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1) สาํหรบัเครนตดิรถบรรทกุ
เมืѷอใชเ้ครนตดิรถบรรทกุยกนํѸาหนักบรรทกุ ความสามารถในการทรงตวัของเครนจะแตกตา่งกนัขณะทีѷรถบรรทกุอยูใ่นลกัษณะ
เยืѸองไปขา้งหลงั เยืѸองไปดา้นขา้ง และเยืѸองไปดา้นหนา้

เยืѸองไปดา้นหลงั: มคีวามสามารถในการทรงตวัสงูสดุ

เยืѸองไปดา้นขา้ง:  มคีวามสามารถในการทรงตวัสงูสดุเป็นอนัดบัสอง แตพ่ืѸนทีѷสแีดง Ⓐ ทีѷแสดงในภาพจะมคีวามสามารถในการ
ทรงตวัดอ้ยทีѷสดุ ดว้ยเหตผุลขอ้นีѸ จงึจําเป็นตอ้งระบพุกิดันํѸาหนักรวม ณ สภาพไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุในกรณีของ
การเยืѸองไปดา้นขา้งและดา้นหลงัจากพืѸนทีѷเหลา่นีѸ การแกวง่ตวัจากตําแหน่งเยืѸองไปดา้นหลงัทีѷมคีวามมัѷนคง
สงูไปยงัตําแหน่งเยืѸองไปดา้นขา้งทีѷมคีวามมัѷนคงตํѷากวา่นัѸน จะทําใหเ้ครนพลกิควํѷาไดง้า่ย จงึตอ้งใชค้วาม
ระมดัระวงั

เยืѸองไปดา้นหนา้:  มคีวามสามารถในการทรงตวันอ้ยทีѷสดุ ควรทํางานโดยทีѷสมรรถนะในการยกจะอยูท่ีѷ 25% หรอืนอ้ยกวา่ ณ 
ตําแหน่งเยืѸองไปขา้งหลงัและเยืѸองไปดา้นขา้ง โดยเฉพาะเมืѷอยกในตําแหน่งเยืѸองไปดา้นขา้งและมกีารแกวง่
ไปยงัตําแหน่งเยืѸองไปดา้นหนา้ อาจทําใหเ้ครนควํѷาไดง้า่ยๆ จงึตอ้งใชค้วามระมดัระวงัใหม้ากพอ

ตํา
แห
น่ง
เย
ืѸอง
ดา้
นห
ลงั

ตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้

ตําแหน่งเยืѸอง
ดา้นขา้ง

ศนูยก์ลางของขาคํѸายนั

ศนูยก์ลางของการแกวง่

ความสามารถในการทรงตวัของเครน ณ 
ตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้มนีอ้ยมาก ดงันัѸน
จงึควรทํางานดว้ยพกิดันํѸาหนักรวม ณ สภาพ
ไรนํ้Ѹาหนักบรรทกุทีѷ 25% หรอืนอ้ยกวา่

ชว่งการทรงตวัทีѷไมม่ปีระสทิธภิาพ พกิดันํѸาหนัก
รวม (หรอืนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด) ณ สภาพไร ้
นํѸาหนักบรรทกุพจิารณาไดจ้ากสมรรถนะของเครน 
ณ ตําแหน่งทีѷดอ้ยทีѷสดุบรเิวณดา้นขา้ง

ตําแหน่งเยืѸอง
ดา้นขา้ง

รปูภาพ 1-69 พืҟนทีѷทาํงานของเครนตดิรถบรรทกุ

2) สาํหรบัรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้
ตารางพกิดันํѸาหนักรวมสําหรับรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้เป็นตารางสําหรับสภาพการใชข้าคํѸายนัในแตล่ะสภาพ 
ความยาวเสาตั Ѹง และความยาวเสาตั Ѹงเสรมิ แตพ่ืѸนทีѷทํางานจะจํากดัเนืѷองจากสมรรถนะของเครนหากขยายความยาวของขาคํѸา
ยนัออกปานกลาง เมืѷอดงึขาคํѸายนัออกไปจนสดุแลว้ ทั Ѹงเสาตั Ѹงและเสาตั Ѹงเสรมิจะมสีมรรถนะเหมอืนกนัทัѷวทั ѸงพืѸนทีѷรายลอ้ม ใน
กรณีทีѷขยายความยาวของขาคํѸายนัออกปานกลางและนอ้ยทีѷสดุ ตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้และเยืѸองดา้นหลงัจะมสีมรรถนะเหมอืน
กนักบัการดงึขาคํѸายนัออกจนสดุ มเีพยีงตําแหน่งเยืѸองดา้นขา้งเทา่นัѸนทีѷมพีกิดันํѸาหนักรวมทีѷระบไุวต้ามความกวา้งทีѷขยายออก 
(รปูภาพ 1-70(ก), หนา้ 48 (th))

นอกจากนัѸน สมรรถนะในการยกของรถบรรทกุเครนเมืѷออยูใ่นตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้คอื 21% ถงึ 54% ของพกิดันํѸาหนักรวม
ของตําแหน่งเยืѸองดา้นขา้งและเยืѸองดา้นหลงั (รปูภาพ 1-70(ข), หนา้ 48 (th))
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3) สาํหรบัเครนตนีตะขาบ (ทีѷมรีถขดุไฮดรอลกิแบบตนีตะขาบทีѷมฟีงักช์ ัѷนของเครน)
พืѸนทีѷทํางานจะใชร้ว่มกนัและพกิดันํѸาหนักรวมเป็นคา่คงทีѷสําหรับบรเิวณรายลอ้มทั Ѹงหมด (รปูภาพ 1-70(ค))

ตําแหน่ง
เยืѸองดา้นหนา้

ตําแหน่งเยืѸอง
ดา้นหลงั

ขยายออกจนสดุ

เยืѸองดา้นขา้ง/
ตําแหน่งเยืѸอง
ดา้นหลงั

ตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้

ประมาณ 1.0 เมตร ประมาณ
 1.1 เมตร

 (ก) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้  (ข) เครนตดิรถบรรทกุ  (ค) เครนตนีตะขาบ

รปูภาพ 1-70  พืҟนทีѷทาํงานอืѷนของเครน

(4) ความสามารถในการทรงตวัของเครน
ความสามารถในการทรงตวัของเครนหมายถงึความเป็นไปไดท้ีѷโมบายเครนจะพลกิควํѷาหรอืไม ่ซึѷงโดยปกตจิะแสดงเป็น
อตัราสว่น โดยโมเมนตค์วามสามารถในการทรงตวัคอืจํานวนทีѷเป็นเศษ และโมเมนตใ์นการพลกิควํѷาคอืจํานวนทีѷเป็นสว่น เมืѷอ
คา่นีѸเพิѷมขึѸน ความสามารถในการทรงตวักจ็ะเพิѷมขึѸนดว้ย โมบายเครนตอ้งผา่นการทดสอบความสามารถในการทรงตวัของเครน
ภายใตพ้ระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัสําหรับเครน เมืѷอโมบายเครนยกนํѸาหนักบรรทกุได ้1.27 เทา่ของนํѸาหนักบรรทกุ
ทีѷกําหนด

(5) การแสดงเครืѷองหมายอยา่งชดัเจนบนไซตง์าน
หา้มคนงานทีѷไมเ่กีѷยวขอ้งกบังานเขา้สูไ่ซตง์าน และตดิป้ายเตอืนเรืѷองนีѸไวใ้นตําแหน่งทีѷมองเห็นได ้

(6) การตดิต ัҟงโมบายเครน

1) การยนืยนัรศัมกีารทาํงาน
รัศมกีารทํางานแสดงระยะหา่งในแนวนอนจากศนูยก์ลางของการแกวง่ของโมบายเครนไปยงัเสน้แนวดิѷงทีѷขยายลงไปจากจดุ
กึѷงกลางของตะขอ ดงันัѸนเมืѷอกําหนดพืѸนทีѷตั Ѹงของโมบายเครนทีѷจะใชง้าน ใหพ้จิารณาชว่งการทํางานและการขยายออกของ
รัศมกีารทํางานเนืѷองจากการโกง่ตวัของเสาตั Ѹง รวมถงึระยะหา่งจากศนูยก์ลางของการแกวง่ไปยงัปลายสดุของขาคํѸายนั หรอื
จากศนูยก์ลางของการแกวง่ไปยงัสว่นทา้ยของยานยนต ์(ดา้นหนา้/ดา้นหลงั)

ศนูยก์ลางของการแกวง่

รัศมกีารทํางาน รัศมกีารทํางาน

L1: ชว่งทีѷแทจ้รงิทีѷสามารถทํางานได ้
L2: ชว่งทีѷจําเป็นสําหรับตดิตั Ѹงเครน

ศนูยก์ลางของการแกวง่

รปูภาพ 1-71 ชว่งการทาํงานทีѷแทจ้รงิ
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2) ภาพรวมการตดิต ัҟงโมบายเครน
ตดิตั ѸงโมบายเครนบนพืѸนทีѷไดร้ะดบัและมคีวามมัѷนคง เพืѷอใหต้วัถงัอยูใ่นแนวนอน

เสาตั Ѹง

ขาคํѸายนั

ยกยางขึѸนจากพืѸน

เสาตั Ѹง

สนิคา้

หา้มยกยางขึѸนจากพืѸน

สลกัล็อค
รสูลกัเพืѷอการขยายในระดบัปานกลาง

ขาคํѸายนั

สําหรับการขยาย
ออกจนสดุ
รสูลกั สําหรับการงอ

รสูลกั
ขาคํѸายนั
คาน

(ก) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ (ข) เครนตดิรถบรรทกุ

ขยายออกจนสดุ

ขาคํѸายนัแบบ X

ขยายออกจนสดุ

ขาคํѸายนัแบบ H

(ค) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้

รปูภาพ 1-72 ภาพรวมการตดิต ัҟงโมบายเครน

หากตอ้งวางบนพืѸนทีѷออ่น ตอ้งวางตวัรองหนุนทีѷมคีวามแข็งแรงสงูเพยีงพอ (เชน่ ไมซ้งุทรงสีѷเหลีѷยมจัตรัุส แผน่เพลทวางบน
พืѸน หรอืแผน่เพลทโลหะ) ไวใ้ตแ้ทน่ลอยของขาคํѸายนัและแทน่ลอยของขาคํѸายนัตอ้งไมจ่มลงไปในดนิ นอกจากนัѸน 
ในหลกัการแลว้ ควรขยายขาคํѸายนัออกจนสดุเพืѷอทําการตดิตั Ѹง ขยายคานทั Ѹงสองดา้นของขาคํѸายนัออกจนสดุ แลว้สอด
สลกัล็อคเพืѷอยดึคานทั Ѹงสองดา้นใหแ้น่น ควรขยายออกในระดบัปานกลางหรอืเล็กนอ้ยเมืѷอตอ้งตดิตั ѸงในพืѸนทีѷทีѷจํากดั 
และไมส่ามารถขยายออกจนสดุ ตอ้งอยา่ลมืสอดสลกัล็อคเพืѷอขนัยดึคานขาคํѸายนัใหแ้น่น

สว่นทีѷอยูใ่กลก้บัพืѸนทีѷขดุทีѷตดิตั Ѹงผนังป้องกนัดนิถลม่หรอืไหลถ่นนนัѸนจะออ่นตวั จงึแนะนําใหต้ดิตั ѸงขาคํѸายนัใหห้า่งจากพืѸนทีѷ
ดงักลา่ว

การตดิตั ѸงขาคํѸายนัใกล ้ๆ  กบัแผน่เหล็กทีѷใชทํ้าผนังป้องกนัดนิถลม่ถอืเป็นเรืѷอง
อนัตราย (เหมอืนกบักรณีของบรเิวณไหลท่าง)

รปูภาพ 1-73 การตดิต ัҟงขาคํ ҟายนัทีѷเป็นอนัตราย (ตวัอยา่ง)



50(th)

(7) ความรูเ้ก ีѷยวกบัพืҟน
เมืѷอตดิตั Ѹงโมบายเครน ตอ้งอยา่ลมืตรวจสอบสภาพของพืѸนเพืѷอยนืยนัวา่ขาคํѸายนัจะไมจ่ม ซึѷงจําเป็นตอ้งใชค้วามรูใ้นเรืѷองตา่งๆ 
ประกอบ เชน่ คณุสมบตัขิองดนิและความแน่นของพืѸน ในงานวศิวกรรมโยธา จะมกีารสํารวจความแน่นของพืѸนและยนืยนัไว ้
กอ่นลว่งหนา้ แตม่กัจะมองขา้มเรืѷองงานสํารวจเบืѸองตน้เมืѷอตดิตั ѸงโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบา ดงันัѸน จงึมกัมกีารพจิารณาถงึ
ความแน่นของพืѸนดว้ยการตรวจสอบความลกึของรอยเทา้ทีѷผูค้นทีѷเดนิผา่นไปมาทิѸงไว ้หรอืจากรอยของยางทีѷทิѸงไวข้ณะทีѷขบั
เครืѷองจักร เชน่ รถเครนบรรทกุ หรอืจากการตรวจสอบประเภทและคณุสมบตัขิองดนิดว้ยตาเปลา่ และใชข้อ้มลูทีѷไดน้ีѸเป็น
แนวทาง ความแน่นของดนิอาจเพิѷมขึѸนไดเ้มืѷอเสรมิความแข็งแรงหรอืบดอดั หรอืดว้ยการวางบางอยา่ง เชน่ แผน่เพลทเหล็ก
หรอืตวัรองหนุนขาคํѸายนั

นํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷใชก้บัแทน่ลอยขาคํѸายนัแทน่หนึѷงเทา่กบั 70% ถงึ 80% 
ของมวลรวมของตวัถงัเครนและนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸนจรงิ

หากวางแทน่ลอยบนพืѸนโดยตรง นํѸาหนักบรรทกุ
ทีѷใชก้บัขาคํѸายนัจะกระจกุตวัอยูท่ีѷพืѸนทีѷขนาดเล็ก 
ทําใหพ้ืѸนดนิยบุตวัลงไปได ้

การขยายพืѸนทีѷรองรับโดยใชต้วัรองหนุนขาคํѸายนั
ขนาดใหญแ่ละแข็งแรงจะชว่ยไมใ่หด้นิยบุตวัได ้

รปูภาพ 1-74 การตดิต ัҟงขาคํ ҟายนั

(8) ขอ้ควรระวงัในการทาํงาน

1) การทาํงานขา้งทาง
เมืѷอจอดเครนตดิรถบรรทกุไวใ้กล ้ๆ  กบั รางกั Ѹน เพืѷอลําเลยีงของลง สิѷงทีѷควรทําคอืกําหนดเสน้ทางและพืѸนทีѷอพยพกอ่น
เริѷมตน้ทํางาน หากเครนพลกิควํѷาในระหวา่งทํางาน จะไมม่พีืѸนทีѷอพยพตรงฝัѷงของรางกั Ѹน ซึѷงถอืเป็นเรืѷองทีѷอนัตรายมาก 
(รปูภาพ 1-75) เหตกุารณทํ์านองเดยีวกนันีѸจะเกดิขึѸนดว้ยเมืѷอลําเลยีงสมัภาระออกใกล ้ๆ  กบันํѸาหนักบรรทกุหากไมม่พีืѸนทีѷวา่ง
อยูร่ะหวา่งกลาง จงึตอ้งใหค้วามสําคญัในเรืѷองสถานทีѷทํางาน (รปูภาพ 1-76)

รปูภาพ 1-75  การทาํงานขา้งทาง รปูภาพ 1-76  การลาํเลยีงสมัภาระออกใกล้ๆ  กบันํ ҟาหนกับรรทกุ
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2) รโีมทคอนโทรล
เมืѷอควบคมุการทํางานดว้ยรโีมทคอนโทรล (เชน่ การควบคมุผา่นวทิย)ุ หา้มหนัหลงัใหก้บันํѸาหนักบรรทกุขณะทํางาน ดา้นหลงั
ของคณุตอ้งอยูฝั่ѷงเดยีวกบัตวัถงัของเครน และใหค้วามสําคญักบันํѸาหนักบรรทกุ พรอ้มๆ กบัคอยระวงัเมืѷอเครนเคลืѷอนทีѷ หาก
คณุเห็นสญัญาณอนัตราย เชน่ รถเครนพลกิควํѷา ใหร้บีขนถา่ยนํѸาหนักบรรทกุออกทนัทหีรอืสัѷงอพยพ สัѷงการทํางานภายในพืѸนทีѷ
ทีѷปลอดภยั และหา้มใชม้อืประคองนํѸาหนักบรรทกุทีѷหอ้ยอยูใ่นระหวา่งปฏบิตัหินา้ทีѷ

รปูภาพ 1-77 รโีมทคอนโทรล

3) หา้มดงึนํ ҟาหนกับรรทกุจากดา้นขา้ง
หา้มดงึนํѸาหนักบรรทกุจากดา้นขา้งกอ่นทํา Jigiri หรอืยกนํѸาหนักบรรทกุในแนวทแยง นํѸาหนักบรรทกุจํานวนมากทีѷมกีารดงึ
ดา้นขา้งอาจทําใหเ้ครนชาํรดุเสยีหาย หรอืแกวง่ตวัอยา่งรนุแรง ณ จดุทีѷนํѸาหนักบรรทกุกําลงัยกตวัขึѸนจากพืѸน หรอืเมืѷอ
นํѸาหนักบรรทกุทีѷหอ้ยอยูเ่ลืѷอนหลดุออกมา

รปูภาพ 1-78 หา้มดงึนํ ҟาหนกับรรทกุจากดา้นขา้งหรอืยกขึҟนแนวทแยง
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4) ตาํแหนง่ของตะขอ
เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุ ตะขอตอ้งอยูเ่หนอืจดุศนูยถ์ว่งของนํѸาหนักบรรทกุโดยตรง (รปูภาพ 1-79) หากจดุศนูยถ์ว่งของนํѸาหนัก
บรรทกุและเสน้แนวดิѷงทีѷขยายลงจากจดุกึѷงกลางของตะขอไมไ่ดอ้ยูใ่นแนวเดยีวกนั นํѸาหนักบรรทกุจะแกวง่ตวัเมืѷอถกูยกขึѸน 
นอกจากนัѸน การยกนํѸาหนักบรรทกุขณะทีѷตะขอไมไ่ดอ้ยูเ่หนอืจดุศนูยถ์ว่งของนํѸาหนักบรรทกุ จะเป็นสาเหตใุหนํ้Ѹาหนักบรรทกุ
เขยืѸอนสะเปะสะปะระหวา่งตําแหน่งของตะขอและจดุศนูยถ์ว่งของนํѸาหนักบรรทกุ ซึѷงจะทําใหนํ้Ѹาหนักบรรทกุกระแทกเขา้กบัคน
หรอืวตัถทุีѷอยูร่อบๆ หรอืชนเขา้กบัคนควบคมุเครน (รปูภาพ 1-80)

จดุศนูยถ์ว่งของนํѸา
หนักบรรทกุ

ลวดสลงิ tamagake ทีѷมคีวามยาวเทา่กนั
การจัดตําแหน่งทีѷไมเ่หมาะสมระหวา่งตําแหน่ง
ของตะขอและจดุศนูยถ์ว่งของนํѸาหนักบรรทกุ

ตําแหน่งจดุศนูยถ์ว่ง

รปูภาพ 1-79  ตาํแหนง่ของตะขอเมืѷอยกนํ ҟาหนกับรรทกุ รปูภาพ 1-80  จดุศนูยถ์ว่งและการเคลืѷอนทีѷของนํ ҟาหนกับรรทกุ

5) Jigiri และการยนืยนั
เมืѷอไดส้ญัญาณชกัรอกจากคนใหส้ญัญาณ โปรดใชม้เิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุเพืѷอยนืยนัมวลของนํѸาหนักบรรทกุขณะทีѷดงึ
ลวดสลงิ tamagake ใหแ้น่นและหยดุไวช้ัѷวคราว หากมวลของนํѸาหนักบรรทกุไมเ่กนิชว่งของพกิดันํѸาหนักรวม ใหทํ้า Jigiri
และหยดุไวช้ัѷวคราวอกีครั Ѹงกอ่นยนืยนัสภาพของ tamagake

หยดุทํางาน!

ตรวจสอบ!

รปูภาพ 1-81 Jigiri และการยนืยนั
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6) การยนืยนัดว้ยอปุกรณน์ริภยั
เมืѷอใชโ้มบายเครน ตอ้งทํางานพรอ้มกบัเปิดใชอ้ปุกรณน์ริภยั เชน่ อปุกรณจํ์ากดัโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ เมืѷอยา้ยไปยงัฝัѷงทีѷ
เป็นอนัตรายซึѷงมนํีѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸนไว ้ใหด้เูรืѷองคา่ของอปุกรณจํ์ากดัโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุและสญัญาณเตอืน

อปุกรณค์วบคมุ
โมเมนตข์อง
นํѸาหนักบรรทกุ
ทํางานไดป้กต!ิ

คา่โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ
(กราฟแทง่)

มมุเสาตั Ѹงเสรมิ มมุเสาตั Ѹงหลกั

นํѸาหนักบรรทกุ
ทีѷแทจ้รงิ
พกิดันํѸาหนักรวม
รัศมกีารทํางาน

ตําแหน่งของการแกวง่

สวติช ์PTO
(ไฟฟ้า)

สวติชค์วบคมุกรณี
เกดิเหตฉุุกเฉนิ

คา่โมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ
(คา่ทีѷเป็นตวัเลข)

จํานวนของการพันรอบ
ความยาวของเสาตั Ѹงเสรมิ
ความยาวของเสาตั Ѹงหลกั

ความกวา้งในการขยายขาคํѸายนั

สวติชค์วบคมุหวัตะขอขึѸนชนปลาย
จมกูบมูกรณีฉุกเฉนิ

รปูภาพ 1-82 ตวัอยา่งการแสดงผลของอปุกรณจ์าํกดัโมเมนตข์องนํ ҟาหนกับรรทกุ (รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้)

7) หา้มทาํงานตามสมมตฐิาน
ในระหวา่งการทํางาน ใหท้วนซํѸาสญัญาณจากคนใหส้ญัญาณ และทํางานใหต้รงกบัสญัญาณทีѷไดรั้บ หา้มทํางานตาม
สมมตฐิาน เพราะเป็นเรืѷองทีѷอนัตราย แมจ้ะทํางานแยกออกมาตามลําพัง ใหห้ยดุชัѷวคราวหลงัจาก Jigiri เทา่นัѸน 
และยนืยนัสภาพของลวดสลงิทามากาเกะ

สญัญาณ
ปกต!ิ

รปูภาพ 1-83 หา้มทาํงานตามสมมตฐิาน
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8) หา้มน ัѷงบนนํ ҟาหนกับรรทกุและเขา้ไปในพืҟนทีѷทาํงาน
หา้มยกนํѸาหนักบรรทกุขณะทีѷยงัมคีนงานอยูบ่นนํѸาหนักบรรทกุนัѸน (รปูภาพ 1-84) และตอ้งไมอ่นุญาตใหพ้นักงานคนใดเขา้ไป
อยูใ่ตนํ้Ѹาหนักบรรทกุทีѷยกไว ้หรอืภายในระยะแกวง่ตวัของนํѸาหนักบรรทกุ (รปูภาพ 1-85) หากมพีนักงานอยูภ่ายในชว่งการ
เคลืѷอนทีѷของนํѸาหนักบรรทกุทีѷจะเคลืѷอนยา้ย ใหอ้พยพคนเหลา่นัѸนออกกอ่นยกนํѸาหนักบรรทกุ

รปูภาพ 1-84  หา้มขึҟนไปบนนํҟาหนกับรรทกุ รปูภาพ 1-85  หา้มเขา้ไปใกลพ้ืҟนทีѷอนัตราย

9) ขอ้ควรระวงัเมืѷอมกีารแกวง่
โปรดทําตามสญัญาณของคนใหส้ญัญาณหากนํѸาหนักบรรทกุแกวง่ไปมา เมืѷอชกัรอกนํѸาหนักบรรทกุทีѷหนักขึѸน นํѸาหนักบรรทกุ
นัѸนตอ้งแกวง่ตวัทีѷความเร็วตํѷา หากมกีารแกวง่ตวัในอตัราทีѷเร็ว นํѸาหนักบรรทกุจะเหวีѷยงออกตามแรงเหวีѷยงหนศีนูยก์ลาง ทําให ้
เกดิลกัษณะเดยีวกนักบัเมืѷอมรัีศมกีารทํางานกวา้ง ซึѷงอาจทําใหเ้ครนพลกิควํѷาได ้สว่นเครนตดิรถบรรทกุมคีวามสามารถในการ
ทรงตวัทีѷตํѷาลงหากอยูใ่นตําแหน่งเยืѸองดา้นขา้ง จงึตอ้งใชค้วามระมดัระวงัเพืѷอไมใ่หเ้ครนพลกิควํѷาขณะทีѷแกวง่ตวั

10) นํ ҟาหนกับรรทกุทีѷหลน่จากกระบะบรรทกุ
เมืѷอถา่ยสมัภาระลงจากเครนตดิรถบรรทกุ ใหค้วามสําคญักบัลําดบัการขนลง เพืѷอป้องกนัไมใ่หส้มัภาระพังครนืลงมา เรยีงซอ้น
สมัภาระใหเ้ป็นระเบยีบและมดัไวถ้า้จําเป็นเพืѷอไมใ่หนํ้Ѹาหนักบรรทกุพังถลม่ลงมาหรอืตกลงมาเมืѷอเจอกบัแรงสัѷนสะเทอืนหรอื
การเคลืѷอนทีѷลกัษณะอืѷนในขณะทีѷขบัรถ
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11) การยกนํҟาหนกับรรทกุทีѷเย ืҟองไปดา้นหนา้
สําหรับโมบายเครน ความสามารถในการทรงตวัและสมรรถนะในการยกในแตล่ะพืѸนทีѷทํางานจะแตกตา่งกนัตามรุน่ของโมบาย
เครน หากจะยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷเยืѸองมาดา้นหนา้ของเครนตดิรถบรรทกุเป็นการเฉพาะ เมืѷอมกีารแกวง่ไปยงัทศิทางทีѷมปัีญหา
เรืѷองความสามารถในการทรงตวั โมบายเครนในรุน่ทีѷหยดุโดยอตัโนมตัจิะมฟัีงกช์ัѷนป้องกนัการพลกิควํѷา และเครนจะหยดุ
ทํางานภายในชว่งความสามารถ แตสํ่าหรับโมบายเครนทีѷไมห่ยดุทํางานโดยอตัโนมตัจิะเสีѷยงเกดิการพลกิควํѷาเมืѷอมกีารแกวง่
ไปยงัตําแหน่งเยืѸองดา้นหนา้ เนืѷองจากความสามารถในการทรงตวัลดลงเหลอื 25% หรอืนอ้ยกวา่ของพกิดันํѸาหนักรวมทีѷสภาพ
ไมม่โีหลด

(ขาคํѸายนั) เมืѷอนํѸาหนักบรรทกุ
เยืѸองดา้นหนา้

เมืѷอนํѸาหนักบรรทกุ
เยืѸองดา้นหลงั

รปูภาพ 1-86 จดุคะมาํของเครนตดิรถบรรทกุ

12) การทาํงานของระบบเบรก
หา้มหยดุโมบายเครนดว้ยการเบรกกะทนัหนั หรอืใชค้นัโยกควบคมุในทนัท ีเพราะจะทําใหเ้ครนไมม่ัѷนคงเนืѷองจากเจอกบั
แรงกระแทก จนทําใหเ้ครนพลกิควํѷาไดห้รอืชิѸนสว่นเชงิโครงสรา้งชาํรดุเสยีหาย

13) การวางนํ ҟาหนกับรรทกุ
เมืѷอวางนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸนไว ้ใหค้อ่ยๆ ลดระดบัลงมาดว้ยความเร็วตํѷา และหยดุเมืѷออยูเ่หนอืพืѸนเทา่นัѸน กอ่นทีѷจะคอ่ยๆ วาง
นํѸาหนักบรรทกุลงตามสญัญาณของคนใหส้ญัญาณ เมืѷอวางนํѸาหนักบรรทกุ ใหห้ยดุชัѷวคราว และยนืยนัวา่นํѸาหนักบรรทกุมัѷนคง 
กอ่นทีѷจะคอ่ยๆ ลดลง
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14) การดงึลวดสลงิ Tamagake ออก
เมืѷอดงึลวดสลงิ tamagake ออกจากนํѸาหนักบรรทกุ ลวดสลงิ tamagake อาจตดิกบันํѸาหนักบรรทกุ ทําใหนํ้Ѹาหนักบรรทกุพัง
ครนืลงมาได ้ดงันัѸนจงึไมค่วรใชก้ารชกัรอกของเครนเพืѷอดงึลวดสลงิ tamagake ออกโดยเด็ดขาด

หา้มใชก้ารชกัรอกเพืѷอดงึออก

ตอ้งใหค้นควบคมุเครน
เป็นคนทําหนา้ทีѷนีѸ

อนัตราย

รปูภาพ 1-87 การดงึลวดสลงิ tamagake ออก
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15) การผกูปมลวดสลงิชกัรอก
ดทูีѷ รปูภาพ 1-88 และ รปูภาพ 1-89

①  ผกูปมใหแ้น่นเพืѷอป้องกนั
การคลายตวัออก

②  สอดลวดสลงิเพืѷอใหอ้ยูใ่น
แนวเดยีวกบัหนา้แปลน

④  ดงึและผกู
ใหแ้น่น

④  สว่นปลายตอ้งไมเ่กะกะ
ดา้นนอกของกวา้นรอก

กวา้นรอก

ลิѷม
หนา้แปลน③  ใหค้วามสําคญักบัทศิทางของลิѷม

รปูภาพ 1-88  การผกูปมในฝัѷงกวา้นรอก

①  ผกูปมใหแ้น่นเพืѷอป้องกนั
การคลายตวัออก

④  ดงึและผกูใหแ้น่น

②  สอดลวดสลงิเพืѷอใหอ้ยูใ่น
แนวเดยีวกบัรสูลกัสําหรับ
ใสซ่อ็คเกต็ลวด

③  ใหค้วามสําคญักบัทศิทางของลิѷม

ซอ็คเกต็ลวด

ลิѷม

6d หรอืมากกวา่

5d หรอืนอ้ยกวา่

d: เสน้ผา่นศนูยก์ลางของลวดสลงิ

④  ใหค้วามสําคญั
กบัความยาวของ
ปลายลวดทีѷโผล่
ออกมาจาก
ซอ็คเกต็⑤  คลปิ (ใหค้วาม

สําคญักบั
ทศิทางและ
ตําแหน่ง)

การตดิตั Ѹงช ิѸนสว่น (ดา้นเสาตั Ѹง) 
ของลวดสลงิชกัรอก

รปูภาพ 1-89  การผกูปมในฝัѷงเสาต ัҟง
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16) ขอ้ควรระวงัเมืѷอใชล้วดสลงิชกัรอก

a. การป้องกนัการบดิของลวดสลงิ
อบุตัเิหต ุเชน่ นํѸาหนักบรรทกุตกลงมา หรอืลวดสลงิชกัรอกขาดอาจเกดิขึѸนไดห้ากลวดสลงิชกัรอกเกดิบดิและตะขอหมนุ จงึ
ตอ้งคลายลวดสลงิทีѷบดิอยูอ่อกกอ่น โดยทําตามขั Ѹนตอนใน รปูภาพ 1-90 เพืѷอคลายลวดสลงิ แตต่อ้งไมบ่ดิลวดสลงิเกนิกวา่ 
5 ครัѸงขึѸนไป หากขั Ѹนตอนขา้งตน้ไมไ่ดค้ลายลวดสลงิทีѷบดิอยูอ่อก ตอ้งเปลีѷยนเป็นลวดสลงิเสน้ใหม่

รปูภาพ 1-90  การคลายสว่นทีѷบดิออกจากลวดสลงิชกัรอก

การขงึสลงิดว้ยเชอืก n 
เสน้ (จํานวนของเชอืก)

ตรวจสอบทศิทาง
และจํานวนของ
การบดิ

ลดตะขอลงกบั
พืѸน

นําซอ็คเกต็ออกจากเสาตั Ѹง
คลายลวดทีѷพันออกในทศิทาง
ตรงกนัขา้มกบัทีѷบดิไว ้

เพิѷมความยาวของเสาตั Ѹงใหม้ากทีѷสดุ
 เพิѷมมมุของการปรับบมูขึѸนหรอืลงให ้
มากทีѷสดุ และทําการชกัรอกซํѸา กอ่น
ลดตะขอลงอกีหลายๆ ครัѸง

b. จาํนวนการพนัรอบสงูสดุของกวา้นรอก
เมืѷอหยอ่นลวดสลงิชกัรอกลงมาจนสดุ ตอ้งใหล้วดสลงิพันคา้งอยูใ่นกวา้นรอกอยา่งนอ้ย 2 รอบ ในกรณีทีѷทํางานกบัความสงู
การยกระดบัใตพ้ืѸน ใหต้รวจสอบจํานวนรอบทีѷคลายออกมา (จํานวนรอบทีѷเหลอืในกวา้นรอก) เป็นพเิศษ และกําหนดระดบั
ความสงูการยกทีѷทํางานไดใ้ตพ้ืѸน

การพันลวดในเบืѸองตน้ (2 รอบขึѸนไป)

กวา้นรอก

ลวดสลงิชกัรอก

รปูภาพ 1-91 จาํนวนการพนัรอบสงูสดุของกวา้นรอก

17) ขอ้หา้มเมืѷอกาํลงัปฏบิตัหินา้ทีѷในการยก
หา้มคนควบคมุเครนออกจากพืѸนทีѷทีѷทํางานขณะทีѷยงัยกนํѸาหนักบรรทกุคา้งไว ้และตอ้งลดนํѸาหนักบรรทกุลงมาทีѷพืѸนเมืѷอพักการ
ทํางานชัѷวคราว

18) สิѷงผดิปกตใินระหวา่งการทาํงาน
ในขณะทีѷใชโ้มบายเครน ควรใหค้วามสนใจกบัสิѷงผดิปกตติา่งๆ รวมถงึการสัѷนสะเทอืน ความรอ้นและกลิѷนทีѷออกมาจากอปุกรณ ์
เชน่ อปุกรณทํ์างาน อปุกรณน์ริภยัและจอแสดงผล หากเกดิปัญหาขึѸน เชน่ความผดิปกตทิีѷเกดิขึѸนกบัฟังกช์ัѷนของอปุกรณ ์
จอแสดงผลไมม่ขีอ้มลูใดปรากฏขึѸน เสยีงทีѷผดิปกตหิรอืการสัѷนไหวในลกัษณะทีѷผดิธรรมดา ใหห้ยดุใชเ้ครนในทนัท ี
แลว้ตรวจสอบหาสาเหต ุรายงานเรืѷองนีѸตอ่หวัหนา้งานและขอคําแนะนําวธิแีกไ้ขปัญหา

19) ขอ้หา้มขณะตรวจสอบและสิѷงทีѷแนะนําใหท้าํในระหวา่งการใชเ้ครน
ในขณะทีѷเครืѷองยนตข์บัเคลืѷอนหรอืไพรม์มฟูเวอรกํ์าลงัทํางาน หา้มทํางานตา่งๆ เหลา่นีѸ เชน่ ทําความสะอาด เตมินํѸามนั 
และทํางานซอ่ม
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(9) ข ัҟนตอนในแตล่ะวนักอ่นเลกิงาน

1) การวางตาํแหนง่ของเครนเมืѷอเลกิงานและการเคลืѷอนยา้ย
เมืѷอทํางานแตล่ะวนัเสร็จแลว้ ใหเ้กบ็ตะขอใหเ้รยีบรอ้ยและปรับ PTO มาทีѷตําแหน่ง OFF เมืѷอกลบัมาทีѷสํานักงานหรอืยา้ยไปยงั
ไซตง์านอืѷน ใหเ้คลืѷอนยา้ยเครนไปยงัพืѸนทีѷทีѷกําหนดไว ้

การจัดเกบ็ไวด้า้นหนา้ การจัดเกบ็ไวด้า้นหลงั 
(เกบ็ตะขอ)

การจัดเกบ็ไวด้า้นหลงั 
(ลวดสลงิทีѷยดึไวต้ายตวั)

(ก) เครนตดิรถบรรทกุ (ข) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้

รปูภาพ 1-92 การจดัตาํแหนง่ขณะขบัขีѷ

2) การตรวจเช็คเมืѷอเลกิงาน
ทําการตรวจเชค็ตอ่ไปนีѸหลงัเลกิงาน

● ตรวจสอบซํѸาและยนืยนัตําแหน่งทีѷตรวจพบสิѷงผดิปกตใินระหวา่งการทํางาน และมาตรการฉุกเฉนิทีѷนํามาใช ้

● ยนืยนัปรมิาณนํѸามนัเชืѸอเพลงิ นํѸามนั จาระบแีละของเหลวอืѷนๆ ทําความสะอาดเครนและจัดเกบ็ไวใ้นพืѸนทีѷทีѷกําหนด พรอ้ม
ทําการบนัทกึสภาพของเครนในระหวา่งทํางานลงในบนัทกึการทํางาน

3) การสง่ตอ่งานของโมบายเครน
เมืѷอสง่ตอ่งานของโมบายเครนใหก้บัพนักงานคนอืѷน ตอ้งอยา่ลมืแจง้ใหบ้คุคลนัѸนทราบถงึสภาพของเครน
และวา่มสี ิѷงผดิปกตเิกดิขึѸนหรอืไม่
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(10) อืѷนๆ

1) ขอ้ควรระวงัขณะขบัขีѷ

a. การงอตะขอและระบบล็อคแบบตา่งๆ
เมืѷอขบัรถเครน ตอ้งควบคมุกลไกการงอตะขอ หรอืยดึตะขอไวใ้หแ้น่นเพืѷอไมใ่หต้ะขอแกวง่ในขณะทีѷขบัรถเครน และล็อคตวั
ล็อคป้องกนัการแกวง่ (ระบบเบรกป้องกนัการแกวง่) ใหเ้รยีบรอ้ย ทั Ѹงยงัตอ้งจัดเกบ็ขาคํѸายนั กอ่นล็อคใหเ้ขา้ทีѷ เพืѷอยดึคานของ
ขาคํѸายนัไวก้บัเครน และล็อคระบบล็อคขณะขบัขีѷ เพืѷอป้องกนัไมใ่หข้าคํѸายนัยืѷนออกมาขณะขบัรถเครน

การแกวง่ของเสาตั Ѹงในขณะขบัขีѷ ② จัดเกบ็ขาคํѸายนั
ดา้นขา้งกา้นแบบวนัทชั

เครืѷองหมายสฟ้ีา

① งอขาคํѸายนัในแนวดิѷง

ใชค้นัล็อค

คนัล็อค

รปูภาพ 1-93 ขอ้ควรระวงัขณะขบัขีѷ (เครนตดิรถบรรทกุ)

b. คนัโยก PTO
ปรับคนัโยกควบคมุทั Ѹงหมดมาไวท้ีѷตําแหน่งเกยีรว์า่งและปรับคนัโยก PTO มาทีѷตําแหน่ง OFF อปุกรณเ์ครนอาจทํางานขณะขบั
รถเครนไดห้ากคนัโยกยงัคา้งอยูท่ีѷตําแหน่ง ON 

c. การขบัขีѷบนทอ้งถนน
เมืѷอขบัรถเครนผา่นทางลอดหรอืโครงสรา้งพืѸนฐานแบบอืѷนๆ ทีѷจํากดัความสงู ใหล้ดความเร็วลงและตรวจสอบวา่อปุกรณต์า่งๆ 
รวมถงึเสาตั Ѹง ไมไ่ดส้มัผัสกบัโครงสรา้งพืѸนฐานดงักลา่ว และใหค้วามสําคญักบัความสงูทีѷจํากดัดว้ย ในกรณีทีѷทศันวสิยัไม่
ชดัเจนหรอืมองเห็นไมช่ดัจากตําแหน่งเบาะนัѷงของคนควบคมุเครนเนืѷองจากเสาตั Ѹง ใหย้นืยนัวา่สถานการณป์ลอดภยักอ่น
เคลืѷอนรถ
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2) ขอ้ควรระวงัเมืѷอสภาพอากาศเลวรา้ย
ตอ้งพจิารณาเรืѷองสภาพอากาศเสมอเมืѷอใชโ้มบายเครนกลางแจง้ ตอ้งหยดุโมบายเครนชัѷวคราวหากความเร็วลมเฉลีѷยสําหรับ 
10 นาทอียูท่ีѷ 10 ม./วนิาทหีรอืสงูกวา่ขณะทีѷกําลงัใชโ้มบายเครน เนืѷองจากนํѸาหนักบรรทกุอาจแกวง่ไปมาหรอืหมนุควา้ง
เนืѷองจากแรงลม ซึѷงจะทําใหค้นงานตกอยูใ่นอนัตรายได ้นอกจากนัѸน หากยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷมนํีѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดตรง
ตามทีѷระบไุวแ้ลว้ แรงดนัของลมอาจทําใหรั้ศมกีารทํางานของนํѸาหนักบรรทกุเพิѷมขึѸน ซึѷงอาจสง่ผลตอ่นํѸาหนักบรรทกุ ทําให ้
ปรมิาณนํѸาหนักเกนินํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด โมบายเครนจะผันแปรตามแรงลมมากขึѸน โดยเฉพาะเมืѷอนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸน
หนักขึѸนกวา่เดมิ มกีารยกนํѸาหนักบรรทกุใหส้งูขึѸน เสาตั ѸงมคีวามยาวมากขึѸน หรอืเมืѷอมกีารยกเสาตั Ѹงใหส้งูขึѸนกวา่เดมิ

นํѸาหนักบรรทกุ
จะเคลืѷอนไหว
ในลกัษณะนีѸเมืѷอ
ปะทะกบัแรงลมa: รัศมกีารทํางานเมืѷอไมม่ลีม

b: รัศมกีารทํางานทีѷขยายออกเนืѷองจาก
แรงลม

การปะทะ

รปูภาพ 1-94 ผลกระทบจากแรงลม

เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุดว้ยพืѸนทีѷขนาดใหญท่ีѷเปิดรับแรงลม เชน่ แผน่เพลทโลหะ แรงลมทีѷพัดจากดา้นหนา้ ดา้นหลงั หรอื
ดา้นขา้งของเสาตั Ѹงอาจเป็นสาเหตใุหเ้ครนลม้หรอืทําใหเ้สาตั Ѹงชาํรดุเสยีหาย แรงลมจากดา้นหนา้ของเสาตั Ѹงอาจทําให ้
นํѸาหนักบรรทกุชนเขา้กบัเสาตั Ѹงและกอ่ใหเ้กดิความเสยีหายได ้ในกรณีทีѷยกเสาตั ѸงขึѸนจนสดุโดยไมม่นํีѸาหนักบรรทกุ เครน
อาจจะลม้หงายไปดา้นหลงัหากลมพัดจากดา้นหนา้ของเสาตั Ѹง นอกจากนัѸน โมบายเครนยงัเสีѷยงมากขึѸนทีѷจะพลกิควํѷาไดเ้มืѷอ
เจอกบัลมทีѷพัดแรง เนืѷองจากภาวะการทรงตวัของโมบายเครนคํานวณขึѸนมาโดยไมไ่ดพ้จิารณาเรืѷองนํѸาหนักบรรทกุ
ขณะมแีรงลม โดยเฉพาะเมืѷอเสาตั Ѹงยาวซึѷงจะไหวตอ่แรงลมมากเป็นพเิศษ
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1.6.4 การตรวจเช็ค/การตรวจสอบและการบาํรงุรกัษา
เพืѷอรับประกนัถงึความปลอดภยัในระหวา่งการทํางาน ควบคูก่บัการปรับปรงุประสทิธภิาพของงาน สิѷงสําคญัคอืชิѸนสว่นทกุชิѸน
ของโมบายเครนตอ้งอยูใ่นสภาพทีѷดทีีѷสดุ ซึѷงจะทําไดด้ว้ยการตรวจเชค็สภาพกอ่นการทํางาน การตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็น
ครั Ѹงคราวและการตรวจสอบสมรรถนะ ตอ้งซอ่มแซมทนัทหีากพบสิѷงผดิปกต ิหากไมส่ามารถทําการตรวจสอบและการบํารงุ
รักษาทีѷเหมาะสมได ้อบุตัเิหตอุาจเกดิขึѸนตามมา ดว้ยเหตนุีѸการตรวจสอบและการตรวจเชค็ตอ่ไปนีѸจงึกลายเป็นขอ้บงัคบัตาม
กฎหมาย

(1) การตรวจเช็คกอ่นเร ิѷมงาน
กอ่นเริѷมตน้ทํางาน คนควบคมุโมบายเครนตอ้งทําการตรวจเชค็สภาพของเครืѷองยนตท์ีѷจะนํามาใชทํ้างานในเรืѷองตา่งๆ ดงัตอ่ไปนีѸ 
ตอ้งทําการตรวจเชค็ตามตารางการตรวจเชค็ตามรุน่ทีѷผูผ้ลติกําหนด หากพบสิѷงผดิปกต ิตอ้งรายงานเรืѷองนีѸตอ่หวัหนา้งาน
ทนัท ีและทําการซอ่มแซมทีѷเหมาะสมกอ่นเริѷมทํางาน

● ในการตรวจสอบฟังกช์ัѷนของอปุกรณเ์ตอืนหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู ใหช้กัรอกตะขอขึѸน ยกนํѸาหนัก และฟังเสยีง
สญัญาณเตอืน สําหรับฟังกช์ัѷนของอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู ใหช้กัรอกตะขอขึѸน ยกนํѸาหนัก และยนืยนั
วา่กลไกการชกัรอกหยดุทํางาน

● ในการตรวจเชค็ฟังกช์ัѷนของเครืѷองหมายแสดงนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดและอปุกรณจํ์ากดัโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ ใหใ้ช ้
วธิกีารตา่งๆ ทีѷผูผ้ลติกําหนดขึѸน

● ในการตรวจสอบฟังกช์ัѷนของอปุกรณเ์ตอืนอืѷน ใหป้รับสวติชม์าทีѷตําแหน่ง ON และฟังเสยีงสญัญาณเตอืน

● ในการตรวจสอบฟังกช์ัѷนของระบบเบรกสําหรับกลไกการชกัรอกและคลตัช ์ใหใ้ชค้นัโยกควบคมุกลไกการชกัรอก และ
ตรวจสอบสภาพของตะขอทีѷชกัรอกอยู่

● ในการตรวจสอบฟังกช์ัѷนของคนัโยกควบคมุ (คนัควบคมุ) ใหต้รวจสอบการเคลืѷอนทีѷของคนัโยกควบคมุตา่งๆ

(2) การตรวจสอบเมืѷอเลกิงาน

1) การตรวจสอบดว้ยตวัเองแบบเป็นคร ัҟงคราวประจาํเดอืน
การตรวจสอบดว้ยตวัเองแบบเป็นครั Ѹงคราวประจําเดอืนถอืเป็นขอ้บงัคบัสําหรับทกุธรุกจิทีѷมโีมบายเครนไวใ้ช ้ควรทําการ
ตรวจสอบเป็นครั Ѹงคราวเดอืนละหนึѷงครั Ѹง พรอ้มบนัทกึผลการตรวจสอบและจัดเกบ็ไวส้ามปี

2) การตรวจสอบดว้ยตวัเองแบบเป็นคร ัҟงคราวประจาํปี
การตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นครั Ѹงคราวประจําปีถอืเป็นขอ้บงัคบัสําหรับทกุธรุกจิทีѷมโีมบายเครนไวใ้ช ้ควรทําการตรวจสอบเป็น
ครั Ѹงคราวปีละหนึѷงครั Ѹง พรอ้มบนัทกึผลการตรวจสอบและจัดเกบ็ไวส้ามปี เมืѷอทําการตรวจสอบ ใหทํ้าการทดสอบนํѸาหนัก
บรรทกุ*1 ในระหวา่งการตรวจสอบดว้ยตวัเองแบบเป็นครั Ѹงคราวประจําปีตามทีѷอธบิายไวใ้น “คูม่อืการตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็น
ครั Ѹงคราวสําหรับโมบายเครน” โดยผูท้ีѷตอ้งมสีว่นเกีѷยวขอ้งในการตรวจสอบดว้ยตวัเองแบบเป็นครั Ѹงคราวประจําปีควรไดรั้บการ
ฝึกอบรมอยา่งเหมาะสม*2

*1 นํѸาหนักบรรทกุทีѷเทยีบเทา่กบันํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดจะถกูยกขึѸน และมกีารดําเนนิการตา่งๆ ณ ระดบัความเร็วทีѷกําหนด ไมว่า่จะเป็นการยก การแกวง่ 
และการขบัเครน

*2 ผูท้ีѷผา่นการฝึกอบรมดา้นความปลอดภยัของผูต้รวจสอบเมืѷอทําการตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นครั Ѹงคราวสําหรับโมบายเครน ภายใตก้ารดแูลโดยสมาคมเครน
แหง่ญีѷปุ่ น เป็นตน้
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3) การตรวจสอบอืѷนๆ
นอกจากการตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นครั Ѹงคราวแลว้ กฎหมายมขีอ้กําหนดใหอ้งคก์รการตรวจสอบสมรรถนะทีѷจดทะเบยีนตอ้ง
ทําการตรวจสอบโมบายเครนทีѷมนํีѸาหนักการยกตั Ѹงแต ่3 ตนัขึѸนไป 1 ครัѸงทกุๆ 2 ปี พรอ้มทําการตรวจสอบทางเลอืกเมืѷอเปลีѷยน
เสาตั ѸงหรอืชิѸนสว่นอืѷน

4) ขอ้ควรระวงัเมืѷอตรวจเช็คและตรวจสอบ
เมืѷอตรวจเชค็และตรวจสอบโมบายเครน หากไมใ่ชข้ั Ѹนตอนทีѷมปีระสทิธภิาพทีѷสดุ อาจทําใหส้ ิѸนเปลอืงเวลา และพลาดจดุทีѷควร
ตรวจเชค็ ซึѷงเรืѷองเหลา่นีѸป้องกนัไดด้ว้ยการทําความเขา้ใจโครงสรา้งและฟังกช์ัѷนตา่งๆ ของเครนทีѷจะตรวจสอบใหถ้อ่งแท ้และ
เตรยีมความพรอ้มกอ่นตรวจเชค็/กอ่นตรวจสอบ โดยพจิารณาถงึเรืѷองตา่งๆ ตอ่ไปนีѸเสมอเมืѷอทําการตรวจเชค็และตรวจสอบ
ระบบ

● ในระหวา่งการตรวจเชค็และตรวจสอบ ควรระบใุหช้ดัเจนวา่ “กําลงัตรวจสอบ” โมบายเครน เพืѷอป้องกนัไมใ่หบ้คุคลทีѷสาม
เขา้สูพ่ืѸนทีѷตรวจสอบและรับประกนัถงึความปลอดภยั

● ตอ้งจอดเครนทีѷจะตรวจเชค็และตรวจสอบบนพืѸนไดร้ะดบัและมัѷนคง พรอ้มเปิดการทํางานของอปุกรณน์ริภยั เมืѷอจําเป็นตอ้ง
ยกตวัถงัของเครนขึѸนเพืѷอใหส้อดคลอ้งกบัรายละเอยีดการตรวจเชค็และการตรวจสอบ ใหว้างไมซ้งุไวร้ะหวา่งตวัถงัและพืѸน
เพืѷอยดึใหม้ัѷนคงและรับประกนัถงึความปลอดภยั

● หากตรวจพบสิѷงผดิปกตใินระหวา่งการตรวจเชค็และตรวจสอบ ใหแ้จง้หวัหนา้งานของคณุทนัท ีและตดิตอ่ฝ่ายบํารงุรักษา
ทีѷมคีวามเชีѷยวชาญพเิศษเพืѷอใหเ้ป็นผูด้แูลงานบํารงุรักษาและซอ่มแซม
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บททีѷ 2
ความรูเ้ก ีѷยวกบัเครืѷองตน้กาํลงัและกระแสไฟฟ้า

2.1 เครืѷองตน้กาํลงั
เครืѷองตน้กําลงัจะแปลงพลงังานประเภทตา่งๆ เป็นพลงังานกล เครืѷองตน้กําลงับางประเภททีѷใชใ้นโมบายเครนรองรับนํѸาหนัก
เบาเป็นมอเตอรไ์ฟฟ้า แตส่ว่นใหญเ่ป็นเครืѷองยนตส์นัดาปภายใน

2.1.1 เครืѷองยนตส์นัดาปภายใน
เครืѷองยนตส์นัดาปภายในประกอบดว้ยเครืѷองยนตด์เีซลทีѷใชนํ้Ѹามนัเบาเป็นนํѸามนัเชืѸอเพลงิและเครืѷองยนตเ์บนซนิจะใชนํ้Ѹามนั
เบนซนิ เครืѷองตน้กําลงัเหมาะทีѷจะใชก้บัโมบายเครนทีѷจําเป็นตอ้งมคีวามสามารถในการเคลืѷอนทีѷ โมบายเครนรองรับนํѸาหนัก
เบาบางรุน่ใชเ้ครืѷองยนตเ์บนซนิ แตส่ว่นใหญใ่ชเ้ครืѷองยนตด์เีซลเนืѷองจากประสทิธภิาพทีѷไดจ้ะสงูกวา่ซึѷงดรูายละเอยีดไดจ้าก 
ตาราง 2-1

ตาราง 2-1  ขอ้เปรยีบเทยีบระหวา่งเครืѷองยนตด์เีซลและเครืѷองยนตเ์บนซนิ

รายการ
ประเภท

เครืѷองยนตด์เีซล เครืѷองยนตเ์บนซนิ
ประเภทเชืѸอเพลงิ นํѸามนัชนดิเบา เบนซนิ

ประเภทการจดุระเบดิ
จดุระเบดิเองดว้ยความรอ้นทีѷไดจ้ากการอดั

อากาศ
จดุระเบดิดว้ยประกายไฟฟ้า

มวลของเครืѷองยนตต์อ่แรงมา้ มาก นอ้ย
ราคาเครืѷองยนตต์อ่แรงมา้ สงู ตํѷา
ประสทิธภิาพเชงิความรอ้น ด ี(30% - 40%) ไมด่ ี(20% - 28%)
คา่ใชจ้า่ยในการดําเนนิงาน ตํѷา สงู
ความเสีѷยงทีѷจะเกดิเพลงิไหม ้ ตํѷา สงู
เสยีงรบกวนและการสัѷนสะเทอืน มาก นอ้ย

ความสามารถในการสตารท์เครืѷองเมืѷอ
อากาศเย็น

ไมด่ี ดี
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เครืѷองยนตด์เีซลประกอบดว้ยอปุกรณต์า่งๆ ตามทีѷแสดงไวใ้น รปูภาพ 2-1

ชอ่งเตมินํѸามนัเครืѷอง

คอมมอนเรลสําหรับระบบหวัฉีดนํѸามนัเชืѸอเพลงิ
(แอคคมูเูลเตอร)์

ปัѹ มนํѸามนัเชืѸอเพลงิสําหรับระบบหวัฉีด
นํѸามนัเชืѸอเพลงิ

ระบบสตารท์ดว้ยตวัเอง

จานรองนํѸามนั
ทอ่รว่มไอดี

พัดลม

รปูภาพ 2-1  เครืѷองยนตด์เีซล
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2.1.2 การทาํงาน
เครืѷองยนตค์อืหวัใจของเครน ดงันัѸน จงึตอ้งใหค้วามสําคญักบัขอ้ควรระวงัทีѷปรากฏดา้นลา่ง เพืѷอป้องกนัไมใ่หร้ะบบทั Ѹงหมดของ
โมบายเครนหยดุการทํางานอยา่งสิѸนเชงิเนืѷองจากการใชเ้ครืѷองยนตผ์ดิจากทีѷกําหนดหรอืเครืѷองยนตช์าํรดุเสยีหาย

(1) ขอ้ควรระวงักอ่นสตารท์เครืѷองยนต์
a. นํ ҟามนัเครืѷอง
ใชเ้กจวดัระดบันํѸามนัเครืѷองเพืѷอตรวจสอบวา่นํѸามนัเครืѷองยงัอยูใ่นปรมิาณทีѷกําหนดไว ้เตมินํѸามนัเครืѷองหากปรมิาณไมเ่พยีงพอ

b. นํ ҟาหลอ่เย็น
ตรวจสอบปรมิาณนํѸาหลอ่เย็นไดจ้ากการตรวจสอบระดบันํѸาภายในถงัรอง (ถงัพัก) หลงัจากเครืѷองยนตเ์ย็นสนทิแลว้ เตมินํѸาหลอ่
เย็นหากปรมิาณไมเ่พยีงพอ ระบบทําความเย็นของเครืѷองยนตท์ีѷหลอ่เย็นดว้ยนํѸาสว่นใหญเ่ป็นแบบทีѷใชแ้รงดนั ดงันัѸน การเปิด
ฝารังผึѸงหมอ้นํѸาในขณะทีѷเครืѷองยนตย์งัรอ้นอยูอ่าจทําใหไ้อนํѸาหรอืนํѸารอ้นพุง่ออกมา และถกูลวกได ้ดว้ยเหตนุีѸ จงึหา้มเปิดฝารัง
ผึѸงหมอ้นํѸาขณะทีѷเครืѷองยนตร์อ้นอยูภ่ายใตส้ภาพการณป์กติ

① ตวัยดึทอ่ดา้นบน
② ถงัสว่นบน
③ ฝารังผึѸงหมอ้นํѸา
④ ปลัѹกปิดรรูะบาย
⑤ ถงัสว่นลา่ง
⑥ แกนหมอ้นํѸา
⑦ ตวัยดึทอ่ดา้นลา่ง
⑧ ถงัสํารอง

รปูภาพ 2-2 รงัผึҟงหมอ้นํ ҟา

c. นํ ҟามนัเชืҟอเพลงิ
ใชเ้กจวดัระดบันํѸามนัเชืѸอเพลงิเพืѷอตรวจสอบปรมิาณนํѸามนัเชืѸอเพลงิ และเตมิหากปรมิาณไมเ่พยีงพอ

d. สายพานพดัลม
ตรวจสอบวา่สายพานพัดลมไมห่ลวมหรอืชาํรดุเสยีหาย และไมม่นํีѸามนัหรอืวสัดอุืѷนตดิอยูบ่นสายพาน
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(2) ขอ้ควรระวงัเมืѷอสตารท์เครืѷองยนต์
● ยนืยนัวา่พืѸนทีѷรอบๆ เครืѷองยนตม์คีวามปลอดภยั

● ตรวจสอบวา่คนัโยกควบคมุทั Ѹงหมดอยูท่ีѷตําแหน่งเกยีรว์า่ง

● ตรวจสอบวา่ไดใ้ชเ้บรกมอืแลว้ ตรวจสอบวา่คนัเลืѷอนเปลีѷยนเกยีรอ์ยูท่ีѷตําแหน่งเกยีรว์า่ง

● ตรวจสอบวา่กา้น PTO อยูท่ีѷตําแหน่ง OFF

เมืѷอยนืยนัรายการขา้งตน้เรยีบรอ้ยแลว้ ใหส้ตารท์เครืѷองยนต ์กดแป้นคลทัช ์ปรับกา้น PTO มาทีѷตําแหน่ง ON และคอ่ยๆ คาย
แป้นคลทัชท์ีѷกดไวอ้อก

(3) ขอ้ควรระวงัสาํหรบัการอุน่เครืѷองยนต์
● ตรวจสอบเครืѷองหมายแรงดนัไฮดรอลกิ แรงดนัอากาศและเครืѷองหมายอืѷนๆ ทีѷแสดงคา่ทีѷเป็นปกติ

● ตรวจสอบวา่มนํีѸาหรอืนํѸามนัรัѷวออกมาหรอืไม่

● ตรวจสอบวา่แกส๊ไอเสยีมสีปีกติ

● ตรวจสอบวา่เครืѷองยนตทํ์างานเป็นปกติ

(4) ขอ้ควรระวงัสาํหรบัการทาํงาน
● ตรวจสอบวา่ระบบไฮดรอลกิมแีรงดนัทีѷถกูตอ้ง

● ตรวจสอบวา่นํѸาหลอ่เย็นมอีณุหภมูเิหมาะสม

● ตรวจสอบวา่ไดช้ารจ์แบตเตอรีѷไวเ้พยีงพอแลว้

● ตรวจสอบวา่มเีสยีงดงัผดิปกตหิรอืไม่

(5) ขอ้ควรระวงัเมืѷอยตุกิารทาํงาน
● ตรวจสอบวา่ไดเ้กบ็เสาตั ѸงและขาคํѸายนัไวอ้ยา่งดแีลว้

● เลืѷอนกา้น PTO มาทีѷตําแหน่ง OFF และตรวจสอบวา่ไฟเครืѷองหมาย PTO ดบัลงแลว้ (หา้มขบัรถเครนหาก PTO อยูท่ีѷ ON)

● เมืѷอยนืยนัรายการขา้งตน้เรยีบรอ้ยแลว้ ใหด้บัเครืѷองยนตแ์ละเตมินํѸามนัลงในถงันํѸามนัเชืѸอเพลงิ

● เมืѷอเตมินํѸามนัเสร็จแลว้ ใหด้งึกญุแจออกและเกบ็ไวใ้หเ้รยีบรอ้ย
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2.2 ระบบไฮดรอลกิ
โมบายเครนสว่นใหญเ่พิѷงใชง้านระบบไฮดรอลกิในชว่งไมก่ีѷปีมานีѸ ซึѷงเป็นผลมาจากการพัฒนาเทคโนโลยไีฮดรอลกิ ตาราง 2-2 
แสดงตวัอยา่งขอ้ดแีละขอ้เสยีของระบบไฮดรอลกิ

ตาราง 2-2  ขอ้ด/ีขอ้เสยีของระบบไฮดรอลกิ

ขอ้ดี ขอ้เสยี
• เล็กกะทดัรัดและนํѸาหนักเบา
• ป้องกนัไมใ่หเ้กดิภาวะการบรรทกุนํѸาหนักเกนิทีѷเกดิกบัอปุกรณ์
เครนได ้

• เปลีѷยนความเร็วไดโ้ดยไมยุ่ง่ยาก
• สัѷนสะเทอืนตํѷาและทํางานไดอ้ยา่งลืѷนไหล
• ทําการควบคมุจากระยะไกลไดง้า่ย

• วางระบบทอ่ไดค้อ่นขา้งยาก
• นํѸามนัไฮดรอลกิมคีวามไวไฟ รัѷวซมึงา่ย และอาจเป็นสาเหตใุหเ้กดิ
การปนเปืѸอน

• เครืѷองยนตจ์ะมปีระสทิธภิาพแตกตา่งกนัไปตามอณุหภมูขิองนํѸามนั
ไฮดรอลกิ

2.2.1 หลกัการของแรงดนัไฮดรอลกิ
หลกัการของแรงดนัไฮดรอลกิจะใชต้ามกฎของปัสกาล จากทีѷเห็นใน รปูภาพ 2-3 ในคอนเทนเนอรท์ีѷมกีระบอกสบูสองกระบอก
ทีѷมลีกูสบูพืѸนทีѷขนาด 10 cm2 และ 1 cm2 ตามลําดบั จะพบวา่การปรับใชแ้รงขนาด 10 N (นวิตนั) กบัลกูสบูขนาดเล็กกวา่จะ
สง่ผา่นแรง 100 N ไปยงัพืѸนทีѷของลกูสบูทีѷมขีนาดใหญก่วา่ กลา่วคอื แรงทีѷใชก้บัลกูสบูขนาดเล็กจะเพิѷมขึѸนทวคีณูเป็นสดัสว่น
กบัพืѸนทีѷของลกูสบูขนาดใหญ่

รปูภาพ 2-3  ความสมัพนัธร์ะหวา่งพืҟนทีѷลกูสบูและแรง
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2.2.2 โครงสรา้งและกลไกของระบบไฮดรอลกิ

(1) โครงสรา้งของระบบไฮดรอลกิ
ระบบไฮดรอลกิประกอบดว้ยอปุกรณต์า่งๆ ดงัตอ่ไปนีѸ

ระบบไฮดรอลกิ

ปัѹ มไฮดรอลกิ
กระบอกสบูไฮดรอลกิ
มอเตอรไ์ฮดรอลกิ
วาลว์ควบคมุทศิทาง
วาลว์ควบคมุการไหล
วาลว์ควบคมุแรงดนั
ถงันํѸามนัไฮดรอลกิ
ไสก้รอง เกจวดัแรงดนั และอืѷนๆ
ขอ้ตอ่หมนุ
ระบบทอ่ (ระบบทอ่ คปัปิѸง)

เครืѷองกําเนดิแรงดนัไฮดรอลกิ

หวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิ

วาลว์ควบคมุไฮดรอลกิ

อปุกรณเ์สรมิ

(2) กลไกของระบบไฮดรอลกิ
ตามทีѷแสดงใน รปูภาพ 2-4 การดงึคนัโยกควบคมุจะเลืѷอนแกนสปนูของวาลว์สลบัทศิทางไปทางซา้ย และนํѸามนัจะไหล
ออกจากปัѹ มไฮดรอลกิและไหลไปดา้นขา้ง ① ของกระบอกสบูเพืѷอขยบัลกูสบูไปทางขวา นํѸามนัทีѷดา้น ② จะไหลกลบัไปทีѷ
ถงันํѸามนัไฮดรอลกิผา่นทางวาลว์สลบัทศิทาง และในทางกลบักนั การดนัคนัโยกควบคมุจะปรับวาลว์สลบัทศิทางไป
ดา้นขวา และนํѸามนัจะไหลไปทีѷดา้น ② ของกระบอกสบูเพืѷอขยบัลกูสบูไปทางซา้ย

ลกูสบู

แกนสปนู

เกจวดัแรงดนั

ถงันํѸามนัไฮดรอลกิวาลว์ระบายแรงดนั

ปัѹ มไฮดรอลกิ

ไสก้รองดา้นดดู

กระบอกสบูไฮดรอลกิ

ดนั ดงึ
คนัโยกควบคมุ

วาลว์สลบัทศิทาง

วาลว์แบบคอคอด

รปูภาพ 2-4  กลไกของระบบไฮดรอลกิ



70(th)

2.2.3 ระบบไฮดรอลกิของโมบายเครน
การใชร้ะบบปัѹ มไฮดรอลกิดว้ยการใชแ้รงของเครืѷองยนตจ์ะสง่นํѸามนัไฮดรอลกิทีѷมแีรงดนัจากปัѹ มไปยงักระบอกสบูไฮดรอลกิ 
(กระบอกสบูยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง) หรอืมอเตอรไ์ฮดรอลกิผา่นทางวาลว์ควบคมุทศิทาง ซึѷงจะทําใหก้ระบอกสบู
ไฮดรอลกิยดืยาวขึѸนหรอืหดลง และมอเตอรไ์ฮดรอลกิหมนุ จนทําใหอ้ปุกรณต์า่งๆ มกีารขบัเคลืѷอน นํѸามนัไฮดรอลกิจะคาย
ออกจากมอเตอรไ์ฮดรอลกิหรอืกระบอกสบูไฮดรอลกิมแีรงดนัลดลง และนํѸามนัไฮดรอลกิจะยอ้นกลบัไปทีѷถงันํѸามนัไฮดรอลกิ
ผา่นทางวาลว์ควบคมุ

มว้นเกบ็สลงิ

เฟืองลดความเร็วในการชกัรอก กระบอกสบูปรับบมู
ขึѸนหรอืลง

แบริѷงรองรับการแกวง่

มอเตอรไ์ฮดรอลกิ

ขอ้ตอ่หมนุ
เฟืองลด
การแกวง่

ไสก้รองขากลบั

ถงันํѸามนัไฮดรอลกิ

วาลว์ควบคมุ

ขาคํѸายนั
กระบอกแมแ่รง

มเิตอรว์ดั
นํѸาหนัก
บรรทกุ

ไสก้รองดา้นดดู

เครืѷองยนต์
ไฮดรอลกิ
ปัѹ มPT

O

มอเตอรค์วบคมุการแกวง่

กระบอกสบูสําหรับการยดืยาว
ขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹง

รปูภาพ 2-5 วงจรไฮดรอลกิของเครนตดิรถบรรทกุ

(1) เครืѷองกาํเนดิแรงดนัไฮดรอลกิ
ปัѹ มไฮดรอลกิทีѷใชก้บัเครืѷองกําเนดิแรงดนัไฮดรอลกิจะถกูขบัเคลืѷอนดว้ยเครืѷองยนตแ์ละมอเตอรไ์ฟฟ้า นํѸามนัจะถกูดดูจาก
ถงันํѸามนัไฮดรอลกิ คายออกมาในรปูของนํѸามนัแรงดนั และสง่ไปทีѷหวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิ สําหรับปัѹ มไฮดรอลกิของ
โมบายเครน พบวา่เครนตดิรถบรรทกุสว่นใหญใ่ชปั้ѹ มเกยีร ์(รปูภาพ 2-6) และรถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้สว่นใหญ่
ใชปั้ѹ มแบบลกูสบู (รปูภาพ 2-7)

ชอ่งดดู

ชอ่งระบาย

แผน่หมนุกวาดหรอื
สวอชเพลท

เพลาขบั

ทอ่นสบู
เสืѸอสบู

ชอ่งระบาย

แผน่วาลว์

ชอ่งระบาย

ชอ่งดดู

ชอ่งดดู

รปูภาพ 2-6  ปัҠมเกยีร ์ รปูภาพ 2-7  ปัҠมลกูสบู
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(2) หวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิ
หวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิจะแปลงนํѸามนัแรงดนัทีѷสง่ออกมาจากปัѹ มไฮดรอลกิเป็นการเคลืѷอนไหวเชงิกล หวัขบัวาลว์เหลา่นีѸถกู
แบง่กวา้งๆ ตามวธิกีารขบัเคลืѷอนไดเ้ป็นกระบอกสบูไฮดรอลกิสําหรับการเคลืѷอนทีѷเชงิเสน้ และมอเตอรไ์ฮดรอลกิสําหรับการ
เคลืѷอนทีѷแบบหมนุ

1) กระบอกสบูไฮดรอลกิ
กระบอกสบูไฮดรอลกิของโมบายเครนมกัเป็นกระบอกสบูแบบ Double-Acting Single Rod Cylinder ซึѷงกค็อืกระบอกสบูทีѷมี
ชอ่งทางเดนินํѸามนัไฮดรอลกิอยูบ่นทั Ѹงสองดา้น นํѸามนัไฮดรอลกิจะไหลเขา้และออกผา่นทางชอ่งเหลา่นีѸเมืѷอเคลืѷอนทีѷกลบัไป
กลบัมา

นํѸามนัไฮดรอลกิ
กระบอกสบู

ลกูสบู

ลวด

นํѸามนัไฮดรอลกิ

รปูภาพ 2-8 กระบอกสบูไฮดรอลกิ (Double-Acting)

2) มอเตอรไ์ฮดรอลกิ
มอเตอรไ์ฮดรอลกิไมเ่หมอืนกบัปัѹ มไฮดรอลกิเพราะมอเตอรไ์ฮดรอลกิจะหมนุเพลาขบัเมืѷอแรงดนันํѸามนัถกูฉีดเขา้ไปใน
มอเตอรไ์ฮดรอลกิ โดยปกตโิมบายเครนจะใชม้อเตอรแ์บบทอ่นสบูเป็นมอเตอรไ์ฮดรอลกิเพืѷอทําการชกัรอก แกวง่และ
ขบัเคลืѷอน มอเตอรแ์บบทอ่นสบูทีѷหมนุตามแนวแกน (รปูภาพ 2-9) มทีอ่นสบูทีѷวางเรยีงในทศิทางเดยีวกนั และทําหนา้ทีѷเป็น
แกนหมนุ สว่นมอเตอรแ์บบทอ่นสบูทีѷหมนุตามแนวรัศม ี(รปูภาพ 2-10) มทีอ่นสบูทีѷเรยีงตั Ѹงฉากกบัแกนหมนุ ซึѷงในทั Ѹงสอง
แบบนีѸ เพลารับกําลงัจะหมนุไปพรอ้มกบัการเคลืѷอนทีѷยอ้นกลบัของทอ่นสบูทีѷไดจ้ากนํѸามนัแรงดนั

แผน่หมนุกวาด
หรอืสวอชเพลท

เพลาออก

ทอ่นสบู

ไปทีѷถงั

แรงดนั
ไฮดรอลกิ

เสืѸอสบู

ทอ่นสบู

เพลา

รปูภาพ 2-9  มอเตอรแ์บบทอ่นสบูทีѷหมนุตามแนวแกน รปูภาพ 2-10  มอเตอรแ์บบทอ่นสบูทีѷหมนุตามแนวรศัมี
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(3) วาลว์ควบคมุไฮดรอลกิ
วาลว์ควบคมุไฮดรอลกิจะควบคมุทศิทางการไหล แรงดนัและอตัราการไหลของนํѸามนัไฮดรอลกิ มกีารนําวาลว์ควบคมุตอ่ไปนีѸ
มาใชต้ามจดุตา่งๆ ของวงจรไฮดรอลกิ โดยพจิารณาจากระบบการทํางานและลกัษณะเฉพาะของวาลว์ควบคมุนัѸน

วาลว์ควบคมุการไหล

วาลว์ควบคมุทศิทาง

วาลว์ควบคมุแรงดนั

วาลว์แบบคอคอด
วาลว์ปิดระบบ

วาลว์สลบัทศิทาง
วาลว์กนักลบั
วาลว์กนักลบัแบบไพลอต

วาลว์ระบายแรงดนั
วาลว์ลดแรงดนั
วาลว์ควบคมุลําดบั
วาลว์เคาทเ์ตอรบ์าลานซ์

วาลว์เหลา่นีѸจําแนกออกเป็นแบบตา่งๆ ดงันีѸ

1) วาลว์ควบคมุทศิทาง
วาลว์ควบคมุทศิทางจะควบคมุสิѷงตา่งๆ ดงัตอ่ไปนีѸ: การสลบัทศิทางการไหลของนํѸามนัไฮดรอลกิ การเคลืѷอนทีѷแบบทศิทาง
เดยีวของการไหลของนํѸามนัไฮดรอลกิ และการเริѷมและการหยดุการทํางานของหวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิ

a. วาลว์สลบัทศิทาง
วาลว์สลบัทศิทางจะสลบัทศิทางการไหลของนํѸามนัเพืѷอเปลีѷยนทศิทางการเคลืѷอนทีѷของกระบอกสบูไฮดรอลกิ และการหมนุ
ของมอเตอรไ์ฮดรอลกิ คนัโยกทีѷทําหนา้ทีѷชกัรอกโมบายเครนขึѸนและลง การปรับขึѸนลงของเสาตั Ѹง การยดืยาวขึѸนหรอืหดลง
ของเสาตั Ѹงและการแกวง่ ลว้นควบคมุดว้ยการทํางานของวาลว์สลบัทศิทาง

คนัโยกควบคมุ

รปูภาพ 2-11 วาลว์สลบัทศิทาง
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b. วาลว์กนักลบัแบบไพลอต
วาลว์กนักลบัจะปลอ่ยนํѸามนัไหลผา่นไดเ้ต็มทีѷในทศิทางหนึѷง และหา้มไหลในทศิทางตรงกนัขา้ม แตว่าลว์กนักลบัแบบไพลอต
จะปลอ่ยใหนํ้Ѹามนัไหลในทศิทางตรงกนัขา้มดว้ย และนํามาใชเ้ป็นอปุกรณน์ริภยัเมืѷอวงจรไฮดรอลกิของขาคํѸายนัทีѷอยูใ่นโมบาย
เครนเกดิเสยี

ชอ่งนํѸามนัไฮดรอลกิ
(ดา้นทีѷขยายออกของกระบอกทีѷมฐีานตั Ѹงฉาก)

วาลว์กนักลบัแบบไพลอต

กระบอกทีѷมฐีานตั Ѹงฉาก

แรงดนัไพลอต

ชอ่งนํѸามนัไฮดรอลกิ (ดา้นทีѷหดกลบั
ของกระบอกทีѷมฐีานตั Ѹงฉาก)

รปูภาพ 2-12 วาลว์กนักลบัแบบไพลอต

2) วาลว์ควบคมุแรงดนั
วาลว์ควบคมุแรงดนัจะควบคมุแรงดนันํѸามนัไฮดรอลกิเพืѷอใหร้ะบบไฮดรอลกิทํางานไดอ้ยา่งปลอดภยัและคงระดบักําลงัทีѷ
จําเป็นเพืѷอใหเ้ครนทํางานไดอ้ยา่งตอ่เนืѷอง วาลว์ควบคมุแรงดนัประกอบดว้ยวาลว์ระบายแรงดนัเหมอืนทีѷปรากฏใน รปูภาพ 
1-52 (หนา้ 34 (th)) วาลว์ลดแรงดนัทีѷทําใหแ้รงดนัไฮดรอลกิตรงสว่นใดสว่นหนึѷงของวงจรไฮดรอลกิตํѷากวา่สว่นอืѷน วาลว์
ควบคมุลําดบัทีѷใชใ้นวงจรการยดืยาวขึѸนหรอืหดลงของเสาตั Ѹงในโมบายเครน และวาลว์เคาทเ์ตอรบ์าลานซเ์พืѷอรักษาคา่
ความเร็วทีѷลดลงใหค้งทีѷขณะทีѷโมบายเครนลดระดบัลง

(4) อปุกรณเ์สรมิ

1) ถงันํ ҟามนัไฮดรอลกิ
นํѸามนัไฮดรอลกิทีѷมแีรงดนัจากปัѹ มไฮดรอลกิ จะใชอ้ปุกรณเ์ครนดว้ยการสัѷงการทํางานของหวัขบัวาลว์แบบไฮดรอลกิผา่นทาง
ทอ่ ดว้ยเหตนุีѸ ถงันํѸามนัไฮดรอลกิซึѷงเกบ็นํѸามนัไฮดรอลกิจงึมาพรอ้มกบัตวักรองอากาศเพืѷอกนัฝุ่ นและสารปนเปืѸอน ถงันํѸามนั
ไฮดรอลกิยงัตดิตั Ѹงไสก้รองทีѷทําหนา้ทีѷกําจัดสารปนเปืѸอนออกจากนํѸามนั ทําใหถ้งันํѸามนัเกบ็เฉพาะนํѸามนัทีѷสะอาดและเย็นอยู่
เสมอ
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2) เกจวดัแรงดนั
เกจวดัแรงดนัจะแสดงคา่การอา่นแรงดนัทีѷอยูใ่นวงจร โดยเกจวดัแรงดนัทีѷใชก้นัอยา่งกวา้งขวางคอืเกจวดัแรงดนัชนดิบรูด์อง
 และยงัมกีารใชเ้กจนีѸเป็นมเิตอรว์ดันํѸาหนักบรรทกุในเครนตดิรถบรรทกุดว้ย แตนั่บตั Ѹงแตเ่ดอืนมนีาคม 2019 ไดม้ขีอ้หา้มตดิตั Ѹง
เกจวดัแรงดนัเพืѷอใชเ้ป็นอปุกรณป้์องกนัการบรรทกุนํѸาหนักเกนิ

ไดอลัเพลท บาลานซส์ปรงิ
จดุชีѸเฟืองพเีนยีน
ทอ่ชนดิบรูด์อง

ปลายปลอ่ย

ลวด

ดา้มประแจ
สกรยูดึ

รปูภาพ 2-13 เกจวดัแรงดนั

3) ออยคลูเลอร์
ออยคลูเลอรจ์ะทําใหนํ้Ѹามนัเย็นลงเมืѷอนํѸามนัมอีณุหภมูเิพิѷมสงูขึѸนผดิปกต ิโดยอณุหภมูจิะเพิѷมขึѸนเมืѷอระบบไฮดรอลกิทํางาน
ตอ่เนืѷอง อณุหภมู ิ55°C - 60°C ถอืวา่เหมาะสมกบัการใชเ้ป็นอณุหภมูขิองนํѸามนั อณุหภมูทิีѷสงูเกนิกวา่นีѸจงึทําใหเ้กดิปัญหา
มากมาย ดว้ยเหตนุีѸ จงึตอ้งตดิตั Ѹงออยคลูเลอรเ์พืѷอป้องกนัไมใ่หอ้ณุหภมูขิองนํѸามนัเพิѷมขึѸน

4) ขอ้ตอ่หมนุ
ขอ้ตอ่หมนุนํามาใชเ้พืѷอเชืѷอมตอ่วงจรไฮดรอลกิระหวา่งโครงสรา้งสว่นบนของระบบการแกวง่กบัแทน่วางฐาน นอกจากนัѸน ใน
รถเครนแบบราฟเตอเรนหรอืเครนสีѷลอ้ เราจะใชข้อ้ตอ่หมนุภายในวงจรการทํางานของคลทัชภ์ายในกลไกการชกัรอกแบบเบรก
อตัโนมตัทิีѷตดิตั Ѹงมาพรอ้มกบัอปุกรณท์ีѷปลอ่ยใหม้กีารตกอยา่งอสิระ

2.2.4 การบาํรงุรกัษาระบบไฮดรอลกิ
การบํารงุรักษามวีตัถปุระสงคเ์พืѷอคงสภาพทีѷดทีีѷสดุของชิѸนสว่นตา่งๆ ของระบบไฮดรอลกิ เพืѷอรับประกนัถงึความปลอดภยัใน
ระหวา่งการทํางานของเครนและเพืѷอปรับปรงุประสทิธภิาพในการทํางาน ความลม้เหลวของระบบไฮดรอลกิทีѷเกดิขึѸนนัѸนสว่น
ใหญส่มัพันธก์บัสารปนเปืѸอนภายในนํѸามนัไฮดรอลกิ และการรัѷวไหลของนํѸามนัภายในทอ่ดกัท ์ดงันัѸน จงึจําเป็นตอ้งใหค้วาม
สําคญักบัการบํารงุรักษาและการตรวจสอบเรืѷองตา่งๆ เหลา่นีѸกอ่นเป็นอยา่งแรก
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(1) การเปลีѷยนถา่ยและการประเมนินํ ҟามนัไฮดรอลกิ
อากาศทีѷเขา้ไปในถงันํѸามนัไฮดรอลกิมกัมสีารปนเปืѸอนและความชืѸนปนอยูด่ว้ย นอกจากนัѸน อปุกรณไ์ฮดรอลกิกจ็ะคอ่ยๆ สรา้ง
เศษซากชิѸนเล็กชิѸนนอ้ยทีѷเกดิจากการสกึหรอขณะทีѷอปุกรณทํ์างาน ดงันัѸน จงึควรเปลีѷยนถา่ยนํѸามนัไฮดรอลกิเป็นระยะๆ หาก
นํѸามนัไฮดรอลกิสกปรกมาก ใหเ้ปลีѷยนถา่ยทนัทกีอ่นถงึระยะเปลีѷยนถา่ย และเปลีѷยนอะไหลไ่สก้รองดว้ย

ตาราง 2-3  วธิปีระเมนิสภาพของนํ ҟามนัไฮดรอลกิจากลกัษณะทีѷปรากฏ

ลกัษณะภายนอก กลิѷน สาเหตุ มาตรการรับมอื
ใส และไมเ่ปลีѷยนสี ดี — ใชต้อ่ไดเ้หมอืนเดมิ

ใส แตส่จีาง ดี ผสมกบันํѸามนัแบบอืѷน
ตรวจสอบความหนดื และใชง้านเหมอืนเดมิตาม
ความเหมาะสม

เปลีѷยนเป็นสขีาวนํѸานม ดี มทีั ѸงฟองอากาศและนํѸาผสมอยู่ เปลีѷยนถา่ยนํѸามนัไฮดรอลกิ
เปลีѷยนเป็นสนํีѸาตาลเขม้ เหม็น การเสืѷอมสภาพ เปลีѷยนถา่ยนํѸามนัไฮดรอลกิ

ใสแตม่องเห็นจดุสดํีาเล็กๆ ดี มสีารปนเปืѸอนผสมอยู่
ขอใหผู้ผ้ลติกรองนํѸามนัไฮดรอลกิหรอื
เปลีѷยนใหม่

เป็นโฟม —

มจีาระบผีสมอยู่ เปลีѷยนถา่ยนํѸามนัไฮดรอลกิ

มอีากาศ
ผสมอยู่

ไสก้รองดา้นดดูเกดิการอดุตนั ทําความสะอาดหรอืเปลีѷยนไสก้รองดา้นดดู
พืѸนผวิของนํѸามนัทีѷอยูใ่นถงัดดูถกู
รบกวน

ตรวจสอบนํѸามนัไฮดรอลกิ และเตมิหากมไีมพ่อ

เกดิฟองอากาศภายในปัѹ ม
ปรับอณุหภมูนํิѸามนัไฮดรอลกิใหเ้หมาะสมทีѷสดุ 
ตดัแหลง่พลงังานของระบบไฮดรอลกิและ
ปลอ่ยทิѸงไวต้ามเดมิ

ตรวจสอบปรมิาณนํѸามนัไฮดรอลกิขณะทีѷเครนอยูใ่นตําแหน่งพรอ้มขบัเคลืѷอน โดยระดบัของนํѸามนัตอ้งอยูร่ะหวา่งเครืѷองหมาย
 HIGH (ขดีจํากดับน) และ LOW (ขดีจํากดัลา่ง) ขณะทีѷตรวจสอบปรมิาณนํѸามนั นํѸามนัไฮดรอลกิจะขยายและระดบันํѸามนัจะ
ขยบัขึѸนขณะทีѷอณุหภมูขิองนํѸามนัเพิѷมสงูขึѸน และในทางกลบักนั หากนํѸามนัมอีณุหภมูตํิѷา (เชน่ ในบรเิวณทีѷมอีากาศเย็น) นํѸามนั
จะหดตวัและระดบันํѸามนัจะลดลง ดงันัѸน จงึแนะนําใหรั้กษาอณุหภมูขิองนํѸามนัไฮดรอลกิไวท้ีѷอณุหภมูหิอ้ง (ประมาณ 20°C - 
30°C) เมืѷอตรวจสอบปรมิาณนํѸามนั

นํѸามนั

ปลัѹกระบาย

รปูภาพ 2-14 วธิยีนืยนัระดบันํ ҟามนั
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(2) ไสก้รอง
ไสก้รองมคีวามสําคญัมาก เพราะเป็นตวัขจัดสารปนเปืѸอนออกจากนํѸามนัไฮดรอลกิเพืѷอทําใหนํ้Ѹามนัสะอาดอยูต่ลอดเวลา ซึѷง
จะชว่ยป้องกนัอปุกรณไ์ฮดรอลกิไมใ่หเ้กดิความเสยีหาย พรอ้มๆ กบัเพิѷมอายกุารใชง้านของอปุกรณไ์ฮดรอลกิ ดงันัѸน จงึควร
เปลีѷยนไสก้รองเป็นระยะๆ โดยดจูากชว่งเวลาทีѷมกีารใชเ้ครืѷองจักร (เวลาทีѷใชง้าน) นอกจากนัѸน ยงัมไีสก้รองดา้นดดู (ตวักรอง) 
ตดิตั Ѹงไวท้ีѷดา้นดดูของถงันํѸามนัไฮดรอลกิ แกะไสก้รองดา้นดดูออกทกุครั Ѹงทีѷเปลีѷยนถา่ยนํѸามนัไฮดรอลกิ หลงัจากนัѸน ใหล้า้ง
ไสก้รองดว้ยนํѸามนัเบาทีѷสะอาดหรอืของเหลวสําหรับใชทํ้าความสะอาด กอ่นทิѸงไวใ้หแ้หง้สนทิและใสก่ลบัเขา้ทีѷเดมิ
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2.3 อนัตรายจากการถกูไฟดดู

(1) ขอ้ควรระวงัทีѷเก ีѷยวขอ้งกบัการถกูไฟดดู
ไฟดดูหมายถงึกระแสไฟฟ้าทีѷไหลผา่นรา่งกายของคนและทําใหเ้จ็บปวดหรอืสง่ผลกระทบในลกัษณะอืѷน ระดบัของผลกระทบ
ทีѷมสีาเหตจุากการถกูไฟดดูจะขึѸนอยูก่บัหลายๆ อยา่ง เชน่ ขนาดของกระแสไฟฟ้า ระยะเวลาทีѷถกูดดู ประเภทของกระแสไฟฟ้า 
(เชน่ ไฟฟ้ากระแสสลบัหรอืกระแสตรง) และลกัษณะทางกายและสขุภาพของผูถ้กูไฟดดู  โดยขนาดของกระแสไฟฟ้าและเวลา
ทีѷถกูไฟดดูถอืเป็นสองปัจจัยทีѷมผีลมากเป็นพเิศษ สาเหตทุีѷทําใหเ้ป็นอนัตรายถงึชวีติจากถกูไฟดดู ไดแ้ก ่ภาวะหวัใจเตน้ผดิ
จังหวะชนดิรา้ยแรง (หรอืทีѷเรยีกวา่หวัใจลม้เหลว) และภาวะหยดุหายใจเมืѷอถกูไฟฟ้าแรงดนัตํѷาดดู นอกจากเหตกุารณด์งักลา่ว
แลว้ หากถกูไฟฟ้าแรงดนัสงูดดู อาจเกดิแผลไฟไหมเ้นืѷองจากความรอ้นจากการอารค์ทีѷเป็นผลมาจากการสมัผัส หรอืความรอ้น
แบบจลูทีѷเกดิจากเสน้ทางของกระแสไฟฟ้า ภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรงคอื ภาวะหวัใจเตน้ไมเ่ป็นจังหวะภายในลิѸน
หวัใจเนืѷองจากกระแสไฟทีѷไหลเขา้ไปในสว่นของหวัใจ ซึѷงจะป้องกนัไมใ่หห้วัใจทําการหดและขยาย จนเป็นเหตใุหเ้ลอืดไม่
หมนุเวยีน และเสยีชวีติในทีѷสดุ ภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรงคอือาการทีѷไมส่ามารถฟืѸนคนืได ้แมไ้มถ่กูไฟดดูอกี แต่
จะไมม่กีารฟืѸนจากภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรงเวน้แตจ่ะไดทํ้าการชอ็กหวัใจแบบไมเ่จาะจงดว้ย AED (เครืѷองกระตกุ
หวัใจไฟฟ้าชนดิอตัโนมตั)ิ นอกจากนัѸน แผลไฟไหมจ้ากไฟดดูอาจกนิลกึเขา้สูร่า่งกาย และทําลายเซลลข์องรา่งกายคลา้ยๆ 
กบัแผลไฟไหมท้ีѷเกดิจากแหลง่ความรอ้นภายนอก
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ขณะทีѷเกณฑใ์นการประเมนิอนัตรายของการถกูไฟดดูมกัรวมไวพ้รอ้มกบัคา่ของกระแสไฟฟ้าเทา่นัѸน แตค่ณะกรรมาธกิารดา้น
เทคนคิไฟฟ้าระหวา่งประเทศ (International Electrotechnical Commission (IEC)) ไดใ้ชผ้ลติภณัฑท์ีѷมกีระแสไฟฟ้านัѸนและ
เวลาเป็นเกณฑใ์นการประเมนิ ตามทีѷแสดงไวใ้น รปูภาพ 2-15 คา่ทีѷแสดงไวใ้นแผนภาพนีѸตั Ѹงอยูบ่นสมมตฐิานทีѷวา่ กระแส
ไฟฟ้าไดไ้หลจากมอืซา้ยไปยงัเทา้ทั Ѹงสองขา้ง แผนภาพแสดงใหเ้ห็นวา่ ภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรงเกดิจากการ
สมัผัสถกูกระแสไฟฟ้าขนาด 50 mA เป็นเวลา 1000 มลิลวินิาท ีกระแสไฟฟ้าขนาด 100 mA เป็นเวลา 500 มลิลวินิาท ีและ
กระแสไฟฟ้าขนาด 500 mA เป็นเวลา 10 มลิลวินิาท ีซึѷงทั Ѹงหมดเป็นอนัตรายถงึชวีติได ้อยา่งไรกด็ ีแมร้า่งกายสมัผัสถกูไฟฟ้า
แรงดนัสงู โดยมกีระแสไฟฟ้าแรงสงูไหลผา่นรา่งกาย แตอ่าจทําใหเ้กดิเป็นเพยีงแผลไฟไหมเ้ทา่นัѸนหากเวลาทีѷรา่งกายเป็นสืѷอ
นําทางไฟฟ้านัѸนสั Ѹนมาก

ระ
ยะ
เว
ลา
ท
ีѷเป็
นส
ืѷ อนํ
าไ
ฟฟ้
า 

(ม
ลิล
วินิ
าท

)ี

กระแสไฟฟ้าทีѷไหลผา่น (mA)

AC-1: รับรูไ้ด ้แตม่กัไมม่ปีฏกิริยิา “สะดุง้”

AC-2: การหดตวัของกลา้มเนืѸอทีѷอยูน่อกการควบคมุของอํานาจจติใจ โดยปกตจิะไมม่ผีลกระทบทางสรรีวทิยาทีѷเป็นอนัตราย

AC-3:  การหดตวัอยา่งรนุแรงของกลา้มเนืѸอทีѷอยูน่อกการควบคมุของอํานาจจติใจ การหายใจลําบาก และความผดิปกตชินดิกลบัคนืเป็นปกตไิดข้องการ
ทํางานของหวัใจ โดยมกัจะไมทํ่าใหอ้วยัวะตา่งๆ เสยีหาย

AC-4:  ผลกระทบในระดบัพยาธสิรรีวทิยา เชน่ ภาวะหวัใจหยดุเตน้เฉียบพลนั ภาวะหยดุหายใจ และแผลไฟไหม ้ภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรงเพิѷม
ขึѸนตามขนาดของกระแสไฟฟ้าและเวลา

AC-4.1: แนวโนม้ทีѷจะเกดิภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรง: ประมาณ 5% หรอืนอ้ยกวา่

AC-4.2: แนวโนม้ทีѷจะเกดิภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรง: ประมาณ 50% หรอืนอ้ยกวา่

AC-4.3: แนวโนม้ทีѷจะเกดิภาวะหวัใจเตน้ผดิจังหวะชนดิรา้ยแรง: เกนิ 50%

รปูภาพ 2-15  ระดบัทีѷปลอดภยักรณีทีѷเกดิไฟฟ้าช็อต (การแกไ้ข IEC60479-1)

ความเสีѷยงทีѷจะถกูไฟดดูนัѸนกําหนดไดด้ว้ยกระแสไฟฟ้า แตแ่หลง่จา่ยไฟมกัแสดงเป็นแรงดนัไฟฟ้า ดงันัѸน จงึเขา้ใจไดง้า่ย
ขึѸนหากจะใชแ้รงดนัไฟฟ้าระบถุงึความเสีѷยงทีѷจะถกูไฟดดู ดว้ยเหตนุีѸ บางประเทศจงึระบวุา่แรงดนัไฟฟ้าทีѷไมไ่ดส้ง่ผลอนัตราย
ตอ่รา่งกายคอืแรงดนัไฟฟ้าทีѷปลอดภยั ตวัอยา่งเชน่ แรงดนัไฟฟ้าขนาด 24 V ถอืวา่ปลอดภยัในเยอรมนแีละองักฤษ ขณะทีѷ
แรงดนัไฟฟ้าขนาด 50 V ถอืวา่ปลอดภยัในเนเธอรแ์ลนด ์นอกจากนัѸน ทั Ѹงเสาตั Ѹงและลวดสลงิเป็นตวันําทีѷยอมใหก้ระแส
ไฟฟ้าไหลผา่นไดอ้ยา่งงา่ยดาย สิѷงทีѷเกดิขึѸนคอื แมเ้สาตั Ѹงหรอืลวดสลงิแทบไมไ่ดเ้ขา้ใกลส้ายไฟแรงดนัสงูเลย (และไมไ่ด ้
สมัผัสกนั) แตก่ระแสไฟฟ้ากอ็าจไหลจากเสาตั Ѹงผา่นทางตวัถงัของเครนลงพืѸนเนืѷองจากการคายประจขุองกระแสไฟฟ้า 
ดงันัѸน จงึจําเป็นตอ้งรักษาระยะหา่งขั Ѹนตํѷาจากสายไฟไว ้และระวงัไมเ่ขา้ไปใกลส้ายไฟเหลา่นัѸน
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(2) ขอ้ควรระวงัเมืѷอทาํงานใกลก้บัสายไฟ
การสง่ผา่นกําลงัหมายถงึการสง่กระแสไฟฟ้าจากโรงงานไฟฟ้าไปยงัสถานยีอ่ยและสถานสีบัสวติช ์การแจกจา่ยไฟฟ้าหมายถงึ
การสง่ผา่นกระแสไฟฟ้าจากสถานยีอ่ยและสถานสีบัสวติชไ์ปยงัผูใ้ชป้ลายทาง กระแสไฟฟ้า (ไฟฟ้า = แรงดนัไฟฟ้า x กระแส
ไฟฟ้า) จะถกูสง่ผา่นโดยใชแ้รงดนัไฟฟ้าสงูเพืѷอลดการสิѸนเปลอืงใหน้อ้ยทีѷสดุ ดงันัѸน กระแสไฟฟ้าจงึสง่ผา่นไปยงัสถานยีอ่ย
และสถานสีบัสวติชโ์ดยใชแ้รงดนัไฟฟ้าแรงสงูพเิศษ (22,000 V - 500,000 V) แลว้กจ็ะสง่ผา่นไปยงัผูใ้ชท้ัѷวไปดว้ยแรงดนั
ไฟฟ้าแรงสงู (6,600 V) กอ่นลดลงมาอยูท่ีѷ 100 V - 200 V สําหรับการใชภ้ายในบา้นผา่นทางเสาหมอ้แปลง อยา่งไรกด็ ี
สําหรับการใชใ้นอตุสาหกรรม กระแสไฟฟ้าจะแจกจา่ยทีѷระดบั 200 V - 400 V หรอื 6,600 V หากตอ้งการจัดทําแผนการ
ทํางานทีѷตอ้งเขา้ใกลส้ายไฟ สิѷงทีѷตอ้งดําเนนิการคอื หารอืเรืѷองตารางการทํางานกบัเจา้ของสายไฟกอ่นลว่งหนา้ เชน่ บรษัิท
ไฟฟ้าในพืѸนทีѷ โดยหวัขอ้ทีѷนํามาพดูคยุกนัคอื วธิกีารทํางาน มาตรการป้องกนั และมาตรการกํากบัดแูล

เมืѷอทํางาน คนงานทีѷรับผดิชอบตอ้งเขา้ใจแผนการทํางานอยา่งทะลปุรโุปรง่ นอกจากนัѸน ตอ้งยนืยนัวา่มกีารนํามาตรการตา่งๆ 
มาใชป้้องกนัไฟฟ้าชอ็ต เชน่ ไลนก์ารด์ครอบสายสําหรับงานกอ่สรา้งและเครืѷองกั Ѹน/แถบเตอืนภยัแบบยกขึѸน พรอ้มแตง่ตั Ѹง
ผูท้ีѷจะควบคมุดแูลงาน สําหรับโมบายเครนทีѷมอีปุกรณจํ์ากดัชว่งการทํางาน ใหย้นืยนัชว่งการทํางานเพืѷอรักษาระยะหา่งทีѷ
ปลอดภยัจากสายไฟไวล้ว่งหนา้

ไลนก์ารด์ครอบสําหรับสายสง่กําลงัไฟ

เครืѷองกั Ѹน/แถบเตอืนภยัแบบยกขึѸน

การตดิตั Ѹงอปุกรณ์
อปุกรณจํ์ากดัชว่งการทํางาน วดัเพืѷอป้องกนั

การเขา้สูพ่ืѸนทีѷโดย
ไมไ่ดรั้บอนุญาต

หวัหนา้งานทีѷทําหนา้ทีѷ
ควบคมุทีѷไดรั้บมอบหมาย

รปูภาพ 2-16 การทาํงานใกลก้บัสายไฟ
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ตามทีѷระบไุวข้า้งตน้วา่ สายสง่กําลงัไฟฟ้าแรงสงูอาจคายกระแสไฟฟ้าออกมาไดแ้มเ้สาตั Ѹงหรอืลวดสลงิไมไ่ดส้มัผัสกบัสายไฟ
โดยตรง ดว้ยเหตนุีѸ บรษัิทผลติกระแสไฟฟ้าจงึไดกํ้าหนดระยะหา่งขั Ѹนตํѷาจากสายไฟ โดยมแีรงดนัไฟฟ้าทีѷปลอดภยัตอ่การ
ทํางาน ตอ้งรักษาระยะหา่งเหลา่นีѸไว ้และใชค้วามระมดัระวงัเป็นพเิศษขณะทีѷยดืเสาตั Ѹง ยกหรอืแกวง่เสาตั Ѹงใกล ้ๆ  กบัสายไฟ 
การปลอ่ยใหเ้สาตั Ѹงหรอืลวดสลงิเขา้ใกลห้รอืสมัผัสกบัสายไฟจะทําใหค้นควบคมุเครนและคนงานขงึลวดสลงิ tamagake 
(การขงึสลงิ) ถกูไฟดดูได ้

สายสง่กําลงัไฟฟ้าแรงสงู

สายนําสญัญาณ

สายดรอปวายดไ์ฟฟ้าแรงสงู
(อนัตรายรา้ยแรง)

สายไฟแรง
ดนัตํѷา

หมอ้แปลงไฟฟ้า

พืѸนทีѷปลอดภยั พืѸนทีѷ
ปลอดภยั

สายลอ่ฟ้า
สายนําสญัญาณ

ฝัѷงบา้น ฝัѷงถนน
พืѸนทีѷปลอดภยั

สายสง่กําลงัไฟฟ้า

รปูภาพ 2-17 ระยะปลอดภยัตํѷาสดุ (ระยะในการแยก) (ℓ ในภาพ: เขตอนัตราย)
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ตาราง 2-4 ระยะปลอดภยัตํѷาสดุและจาํนวนของฉนวนทีѷบรษิทัผลติกระแสไฟฟ้าใช้

ประเภท

แรงดนั
ไฟฟ้า
ปกติ
(V)

ระยะปลอดภยัตํѷาสดุ (เมตร)
จํานวนของ
ฉนวน
(คา่

อา้งองิ)

Ho
kk

ai
do

-e
pc

o

To
ho

ku
-e

pc
o

To
ky

o-
ep

co

Ch
ub

u-
ep

co

Ho
ku

rik
u-

ep
co

Ka
ns

ai
-e

pc
o

Ch
ug

ok
u-

ep
co

Sh
ik

ok
u-

ep
co

Ky
us

hu
-e

pc
o

Ok
in

aw
a-

ep
co

J-
PO

W
ER

แรงดนัไฟฟ้า
ตํѷา

(สายสง่กําลงั
ไฟฟ้า)

100 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 — 1

200 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 — 1

แรงดนัไฟฟ้า
สงู

(สายสง่กําลงั
ไฟฟ้า)

6,600 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 — 1 - 2

แรงดนัไฟฟ้า
แรงสงูพเิศษ

(สายนํา
สญัญาณ)

11,000 — — 3.0 3.0 — — — — — — —

13,800 — — — — — — — — — 2.0 —
22,000 3.0 3.0 3.0 3.0 — 3.0 3.0 — 2.0 2.0 — 2 - 4
33,000 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 4.0 — 2.0

44,000 — — — 3.0 — — — — — — —
66,000 4.0 4.0 4.0 4.0 4.0 — 4.0 4.0 4.0 2.2 2.2 5 - 8
77,000 — — — 4.0 4.0 4.0 4.0 — — — 2.4

110,000 5.0 — — — — — 5.0 5.0 4.0 — 3.0

132,000 — — — — — — — — — 3.6 —
154,000 — 5.0 5.0 5.0 5.0 5.0 — — — — 4.0 10 - 16
187,000 7.0 — — — — — — 6.0 — — 4.6

220,000 — — — — — — 6.0 — 6.0 — 5.2
275,000 10.0 7.0 7.0 7.0 7.0 7.0 — — — — 6.4 16 - 24
500,000 — 11.0 11.0 11.0 11.0 11.0 11.0 11.0 11.0 — 10.8 35

นอกจากบรษัิทไฟฟ้าทีѷปรากฏในตาราง ยงัมบีรษัิทอืѷนๆ อกีเชน่ เจอาร ์ทีѷจัดการเรืѷองสายไฟฟ้า ดงันัѸน จงึตอ้งยนืยนัระยะปลอดภยัตํѷาสดุจากบรษัิทเหลา่นีѸ

หากเสาตั Ѹงหรอืลวดสลงิของโมบายเครนทีѷมแีค็บเกดิแตะกบัสายไฟในระหวา่งควบคมุเครืѷอง คนควบคมุเครนตอ้งรบีแยกสว่นทีѷ
สมัผัสกบัสายไฟออกมาทนัท ีและออกจากแค็บหลงัจากยนืยนัระยะปลอดภยัตํѷาสดุเรยีบรอ้ยแลว้ หากไมส่ามารถบงัคบัเครน 
ใหอ้ยูใ่นแค็บกอ่นจนกวา่มกีารตดัไฟ หากจําเป็นตอ้งออกจากแค็บ คนควบคมุเครนตอ้งปฏบิตัโิดยไมก่า้วลงตามบนัไดหรอื
แตะรางโดยเด็ดขาด เนืѷองจากกระแสไฟฟ้าอาจถกูสง่ผา่นเขา้มาอกีครั Ѹงแมจ้ะมกีารตดัไฟแลว้ แตใ่หก้ระโดดลงมาใหไ้กลจาก
ตวัถงัของรถเครนใหม้ากทีѷสดุ และระมดัระวงัไมป่ลอ่ยใหร้า่งกายกลายเป็นสืѷอนําของกระแสไฟฟ้า ขณะเดยีวกนั คนงาน
คนอืѷนๆ ทีѷอยูบ่นพืѸนตอ้งไมส่มัผัสกบัตวัถงัของเครน ลวดสลงิ หรอืชิѸนสว่นอืѷน ในสว่นของเครนทีѷคนควบคมุสัѷงการจากพืѸน 
เชน่ เครนตดิรถบรรทกุ คนงานตอ้งไมแ่ตะตวัถงัของเครนหรอืนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกอยู ่รวมถงึสว่นของคนัโยกควบคมุ หลงัเกดิ
อบุตัเิหตทุางไฟฟ้า คนงานตอ้งตรวจสอบโมบายเครนทีѷถกูไฟชอ็ตและทําใหล้วดสลงิชาํรดุเสยีหายอยา่งละเอยีด รวมถงึ
ตรวจสอบจดุไหมบ้รเิวณหมดุเทา้ และความเสยีหายทีѷเกดิกบัระบบไฟฟ้า (รวมถงึอปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ)
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(3) เครนชํารดุเสยีหายเนืѷองจากคลืѷนวทิย ุ(คา่อา้งองิ)
เสาตั Ѹงและลวดสลงิของเครนและโมบายเครนทีѷกําลงัไตอ่าจทํางานเป็นเสาอากาศไดด้ว้ยการรับคลืѷนวทิยทุีѷสง่มาจากหอสง่
สญัญาณวทิยคุลืѷนสั Ѹน (AM) ทีѷอยูใ่กลเ้คยีง ซึѷงอาจทําใหแ้รงดนัไฟฟ้าไมเ่ป็นปกต ิและเป็นสาเหตใุหค้นงานทีѷทําหนา้ทีѷขงึ
ลวดสลงิ tamagake ถกูไฟดดูได ้

1) เหตกุารณท์ีѷสาํคญั
● การแตะถกูตะขอของเครนหรอืลวดสลงิเป็นสาเหตใุหเ้กดิไฟฟ้าชอ็ตและผวิหนังเป็นรอยไหมไ้ด ้

● ชดุควบคมุเครน เชน่แผงวงจรของคอมพวิเตอร ์จะชาํรดุเสยีหาย

● อปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุทํางานผดิพลาด

● ตะขอของเครนหรอืลวดสลงิแตะเขา้กบัโครงทีѷเป็นโลหะ ทําใหเ้กดิประกายไฟและเป็นสาเหตใุหล้วดสลงิชาํรดุเสยีหาย

2) ตวัอยา่งของมาตรการรบัมอื
● ใชส้ายเข็มขดัสลงิ (ผา่นการรับรองจาก JIS) รว่มกบัอปุกรณ ์tamagake

● เคลอืบตะขอดว้ยอพ็ีอกซีѷเรซิѷน (เคลอืบลามเินตดว้ยกลาสไฟเบอร)์

● กําหนดใหค้นงาน tamagake ตอ้งสวมถงุมอืยาง (สําหรับการทํางานกบัสายไฟแรงสงู) หากจําเป็น

● ใชว้ตัถปุ้องกนัสายไฟเพืѷอเคลอืบสายเคเบลิป้องกนั หรอืเปลีѷยนเป็นสายชลิด์

● คลมุแผงควบคมุดว้ยตาขา่ยลวด

● ตอ้งตรวจสอบวา่ ลวดสลงิทีѷใชช้กัรอกไมไ่ดส้มัผัสกบัโครงทีѷเป็นโลหะทีѷอยูร่อบๆ
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บททีѷ 3
ความรูเ้ก ีѷยวกบัไดนามกิทีѷจาํเป็นสาํหรบัการ
ทาํงานของโมบายเครนรองรบันํ ҟาหนกัเบา

3.1 เร ืѷองทีѷเก ีѷยวขอ้งกบัแรง

3.1.1 องคป์ระกอบท ัҟงสามของแรง
แรงมทีั Ѹงขนาดและทศิทาง หากจดุการกระทําบนวตัถเุปลีѷยนไป ผลกระทบทีѷเกดิกบัวตัถกุจ็ะเปลีѷยนไปดว้ย ซึѷงกค็ลา้ยกนักบัเมืѷอ
ขนาดหรอืทศิทางมกีารเปลีѷยนแปลง ในลกัษณะนีѸ แรงมกัประกอบดว้ยขนาด ทศิทางและจดุของการกระทํา ซึѷงทั Ѹงหมดรวม
เรยีกวา่ “องคป์ระกอบทั Ѹงสามของแรง” ในการแสดงถงึกําลงัในแผนภาพตามทีѷปรากฏใน รปูภาพ 3-1 จดุของการกระทําจะอยู่
ทีѷ A และเสน้ตรงจะถกูลากจาก A ในทศิทางของแรงเพืѷอใหไ้ดค้วามยาว AB ซึѷงจะเป็นสดัสว่นกบัขนาดของแรง ตวัอยา่งเชน่ 
หาก 1 N เทา่กบัความยาว 1 เมตร ดงันัѸน 5 N จะยาวเทา่กบั 5 เมตร เสน้ตรงทีѷขยายออกจาก AB เรยีกวา่ “เสน้การกระทํา” 
ดทูศิทางของแรงไดจ้ากลกูศร จดุของการกระทําของแรงจะมผีลเหมอืนกนัไมว่า่จะยา้ยไปอยูท่ีѷตําแหน่งใดบนเสน้การกระทํา

องคป์ระกอบทั Ѹง
สามของแรง

ทศิทาง

ขนาด

จดุการกระทํา         

ขนาดของแรง

จดุการกระทําของแรง ทศิทางของแรง

เสน้การกระทํา
ของแรง

รปูภาพ 3-1  องคป์ระกอบท ัҟงสามของแรง

3.1.2 การกระทาํและปฏกิริยิา
เมืѷอวตัถหุนึѷงจากสองวตัถสุง่แรงไปยงัอกีวตัถหุนึѷง วตัถชุ ิѸนทีѷสองมกัสง่แรงอกีแรงหนึѷงไปยงัวตัถชุ ิѸนแรก แรงเริѷมตน้เรยีกวา่ 
“การกระทํา” และอกีแรงหนึѷงเรยีกวา่ “ปฏกิริยิา” การกระทําและปฏกิริยิาตา่งกระทําบนเสน้ตรงเดยีวกนั โดยมขีนาดเทา่กนั 
และในทศิทางตรงกนัขา้มกนั
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3.1.3 การรวมแรงยอ่ย
แรงตั Ѹงแตส่องแรงทีѷกระทําบนวตัถเุดยีวสามารถรวมเขา้ดว้ยกนัเป็นแรงเดยีวทีѷใหผ้ลกระทบทีѷเหมอืนกนัทกุประการ แรงเดยีวทีѷ
รวมเขา้ดว้ยกนันีѸเรยีกวา่ “แรงลพัธ”์ ของแรงสองแรงกอ่นหรอืมากกวา่นัѸน การกําหนดแรงลพัธเ์รยีกวา่ “การรวมแรงยอ่ย”

ตวัอยา่งเชน่ ตามทีѷปรากฏใน รปูภาพ 3-2(a) ขณะทีѷคนสองคนใชเ้ชอืกดงึตอไม ้ตอไมจ้ะถกูดงึไปตามทศิทางของลกูศร ซึѷงใน
ลกัษณะนีѸ แรงสองแรงทีѷกระทําบนวตัถจุะถกูแทนทีѷดว้ยแรงหนึѷง (แรงลพัธ)์ ทีѷใหผ้ลแบบเดยีวกนั

รปูภาพ 3-2(b) แสดงวธิรีะบถุงึแรงลพัธ ์หากสรา้งสีѷเหลีѷยมดา้นขนาน (OBDA) ขึѸนมา โดยสองดา้นไดม้าจากแรงทีѷมทีศิทาง
ตา่งกนัเป็น F1 และ F2 กระทําบนจดุ O ดงันัѸนเสน้ทแยงมมุ R จงึแทนขนาดและทศิทางของแรงลพัธท์ีѷเกดิขึѸน ลกัษณะนีѸเรยีก
วา่ “กฎสีѷเหลีѷยมดา้นขนาน”

 (a)  (b)
รปูภาพ 3-2  แรงลพัธ์

สําหรับแรงลพัธท์ีѷมแีรงตั Ѹงแตส่ามแรงขึѸนไปกระทําบนจดุจดุเดยีว แรงลพัธจ์ะเกดิขึѸนไดจ้ากการสรา้งสีѷเหลีѷยมดา้นขนานซํѸาไป
ซํѸามา ตวัอยา่งเชน่ ใหพ้จิารณาแรง F1, F2, F3 และ F4 ทีѷกระทําบนจดุ O เชน่ทีѷแสดงใน รปูภาพ 3-3 แรงลพัธ ์R1 สําหรับ F1 
และ F2 ไดม้าจากกฎสีѷเหลีѷยมดา้นขนาน แรงลพัธ ์R2 สําหรับ R1 และ F3 ไดม้าจากลกัษณะเดยีวกนั และยงัจะไดแ้รงลพัธข์อง 
R2 และ F4 ซึѷงเป็นแรงลพัธ ์R ซึѷงกระทําบนจดุ O ดว้ย

รปูภาพ 3-3  การรวมแรงยอ่ย
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3.1.4 การแตกแรง
การแตกแรง คอืการแยกแรงเดีѷยวทีѷกระทําตอ่วตัถอุอกเป็นสองแรงหรอืมากกวา่นัѸนโดยมมุของแตล่ะแรงจะมคีา่ทีѷแน่นอน แตล่ะ
แรงทีѷแยกออกมาจากแรงเดยีวเรยีกวา่ “แรงองคป์ระกอบ” ของแรงตั Ѹงตน้ หากตอ้งการแรงองคป์ระกอบ กฎสีѷเหลีѷยมดา้นขนาน
ทีѷอธบิายไวใ้นสว่นการรวมแรงยอ่ย จะนํามาใชแ้บบยอ้นกลบัเพืѷอแยกแรงแรงเดยีวออกเป็นสองแรงหรอืมากกวา่นัѸนโดยแตล่ะ
แรงทํามมุทีѷแน่นอนกบัอกีมมุหนึѷง

ตวัอยา่งเชน่ ใหด้ทูีѷการลากเลืѷอนตามทีѷปรากฎใน รปูภาพ 3-4(a) เชอืกจะถกูดงึในแนวทแยงขึѸน แตเ่ลืѷอนจะถกูยกขึѸนและดงึ
ในแนวนอนไปพรอ้มๆ กนั เชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-4(b) แรง F (OA) สามารถแบง่ออกเป็น F1 (OB) และ F2 (OC) โดยใชก้ฎ
สีѷเหลีѷยมดา้นขนานแบบยอ้นกลบั นีѷคอืการแตกแรง ทีѷแสดงใหเ้ห็นวา่แรงแนวนอนของเลืѷอนคอื F1 (OB)

 (a)  (b)
รปูภาพ 3-4  การแตกแรง

3.1.5 โมเมนตข์องแรง
โมเมนตข์องแรงคอืผลกระทบของแรงทีѷพยายามหมนุวตัถ ุหากใชป้ระแจขนัน็อตใหแ้น่น คณุจะออกแรงนอ้ยลงหากคณุจับ
ประแจใกล ้ๆ  กบัปลายสดุของดา้มประแจ เมืѷอเทยีบกบัทีѷคณุจับประแจตรงกลางดา้มตามทีѷแสดงใน รปูภาพ 3-5

รปูภาพ 3-5  ขนาดของแรงและความยาวแขน

ในลกัษณะนีѸ โมเมนตข์องแรงคอืจํานวนทีѷแทนดว้ยผลติภณัฑข์องขนาดของแรงและความยาวแขน สําหรับแกนทีѷใหห้รอืจดุรับ
นํѸาหนักของการหมนุ ดงันัѸน หากขนาดของแรงเป็น F และความยาวแขนเป็น L โมเมนตข์องแรง M คอื M = F x L ซึѷงเมืѷอ
แสดงขนาดของแรง F ในหน่วย N (นวิตนั) และความยาวแขน L ในรปูของ m (เมตร) ทําใหโ้มเมนตข์องแรง M สามารถแสดง
เป็น N·m (นวิตนัเมตร)
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3.1.6 สมดลุของแรง
หากวตัถไุมเ่คลืѷอนทีѷแมจ้ะมหีลายแรงกระทําบนวตัถนัุѸน แสดงวา่แรงเหลา่นัѸนเป็นแรงทีѷสมดลุ ตวัอยา่งเชน่ ใน รปูภาพ 3-6 
ไมค้านจะเป็นตวัแบกรับนํѸาหนักของโหลด และเพืѷอใหไ้มค้านอยูท่ีѷระดบัไหลอ่ยูต่ลอดเวลา จงึตอ้งพาดไมค้านไวต้รงกลางเมืѷอ
โหลดสองโหลดมมีวลเทา่กนั เมืѷอโหลดมมีวลตา่งกนั ควรหามไมค้านในจดุทีѷใกลก้บัโหลดทีѷหนักกวา่ หากตอ้งการทําใหแ้รง
ขนานมคีวามสมดลุ ใหป้รับสมดลุของโมเมนตข์องแรงดว้ยการทําใหโ้มเมนตท์วนเข็มและตามเข็มเทา่กนัสมัพันธก์บัศนูยก์ลาง
ของการหมนุ

ศนูยก์ลางของการ
หมนุ

รปูภาพ 3-6  สมดลุของแรง

ในลกัษณะนีѸ ใหม้องวา่ไหลค่อืศนูยก์ลางของการหมนุสําหรับโมเมนตข์องแรงหากตําแหน่งทีѷรองรับนํѸาหนักบรรทกุ (ระยะหา่ง
แนวนอนระหวา่งนํѸาหนักบรรทกุและไหล)่ บนไมค้านโดยมวลของนํѸาหนักบรรทกุของ m1 และ m2 คอื L1 และ L2

โมเมนตต์ามเข็มคอื M1 = 9.8 x m1 x L1,

โมเมนตท์วนเข็มคอื M2 = 9.8 x m2 x L2 และ

M1 = M2 ตามสภาพของสมดลุของโมเมนตท์ีѷสมัพันธก์บัศนูยก์ลางของการหมนุ
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หากพจิารณารปูแบบเชน่ทีѷแสดงไวใ้น รปูภาพ 3-7 เมืѷอเครนตดิรถบรรทกุกําลงัยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷมมีวล m1 โมเมนตท์ีѷกระทํา
จนทําใหร้ถเครนพลกิควํѷาคอืสว่นตา่งระหวา่งตอนทีѷเสาตั Ѹงปรับลดระดบัลงมาทีѷ A และเมืѷอลดระดบัลงมาทีѷ B ขณะทีѷขาคํѸายนั
เป็นจดุพลกิผัน ความยาวแขนสําหรับโมเมนตต์ามเข็ม (เรยีกวา่ “โมเมนตพ์ลกิผัน”) คอื L1 และ L2 ตามลําดบั และ L1 < L2 
ดงันัѸน โมเมนตค์อื 9.8 x m1 x L1 < 9.8 x m1 x L2 โมเมนตก์ารพลกิควํѷาจะเพิѷมขึѸนเมืѷอลดเสาตั Ѹงลงมาทีѷ B

รปูภาพ 3-7  โมเมนตข์องเครนตดิรถบรรทกุ

ในภาพนีѸ เมืѷอทําใหเ้ครนทรงตวั โมเมนตท์วนเข็ม (หรอืทีѷเรยีกวา่ “โมเมนตท์ีѷทําใหม้เีสถยีรภาพ”) 9.8 x m2 x L คอืคา่คงทีѷ 
การลดมมุของเสาตั Ѹงหรอืการขยายเสาตั Ѹงออกไปจะทําใหแ้ขนยาวขึѸน แมจ้ะมมีวลนํѸาหนักบรรทกุเหมอืนเดมิ ทําใหโ้มเมนตก์าร
พลกิควํѷาเพิѷมขึѸน เครนลม้ไดเ้มืѷอโมเมนตต์ามเข็มเกนิโมเมนตท์วนเข็ม

ดงันัѸน เมืѷอทํางานกบัโมบายเครน สิѷงทีѷสําคญัคอืควบคมุใหเ้ครนมโีมเมนตท์ีѷทําใหม้เีสถยีรภาพมากกวา่โมเมนตก์ารพลกิควํѷา 
หากขาคํѸายนัขยายออกปานกลางหรอืขยายออกนอ้ยสดุ (ในสถานะงอเต็มทีѷ) โมเมนตท์ีѷทําใหม้เีสถยีรภาพจะลดลงขณะทีѷ
ความกวา้งจากการขยายขาคํѸายนั L ลดลง ดงันัѸน พกิดันํѸาหนักรวม (นํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด) จะถกูตั Ѹงใหตํ้ѷาลงรองรับการยดื
ขาคํѸายนัออกจนสดุ เพืѷอลดโมเมนตก์ารพลกิควํѷาและป้องกนัไมใ่หโ้มบายเครนลม้

O: จดุพลกิผัน
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3.2 มวลและจดุศนูยถ์ว่ง

3.2.1 มวล
ตาราง 3-1 แสดงมวลโดยประมาณตอ่ลกูบาศกเ์มตร (m3) สําหรับวสัดตุา่งๆ เมืѷอใชต้ารางนีѸแบบยอ้นกลบั เราจะไดม้วลของ
วตัถหุากทราบปรมิาตร (m3) ตวัอยา่งเชน่ หากจะหามวล m (t) ของนํѸาหนักบรรทกุ ใหค้ณูปรมิาตรของนํѸาหนักบรรทกุ 
V (m3) ดว้ยมวล d (t) ตอ่ลกูบาศกเ์มตรโดยดจูากวสัดขุองนํѸาหนักบรรทกุเป็นหลกั (m = d x v)

ตาราง 3-1  มวลของวตัถตุอ่ลกูบาศกเ์มตร

ประเภทของวตัถุ มวลตอ่ลกูบาศกเ์มตร (t) ประเภทของวตัถุ มวลตอ่ลกูบาศกเ์มตร (t)
ตะกัѷว 11.4 ทราย 1.9
ทองแดง 8.9 ผงถา่นหนิ 1.0
เหล็กกลา้ 7.8 กอ้นถา่นหนิ 0.8
เหล็กหลอ่ 7.2 ถา่นโคก้ 0.5
อลมูเินยีม 2.7 นํѸา 1.0
หนิแกรนติ 2.6 ไมโ้อค๊ 0.9
คอนกรตี 2.3 ไมซ้ดีาร์ 0.4
ดนิ 2.0 สนไซเปรส 0.4
กรวด 1.9 พอโลเนยี 0.3

3.2.2 ความถว่งจาํเพาะ
ความถว่งจําเพาะของวตัถคุอือตัราสว่นของมวลของวตัถตุอ่มวลของนํѸาบรสิทุธิѻ ณ อณุหภมู ิ4°C โดยมปีรมิาณเทา่เดมิ ซึѷง
สามารถแสดงไดด้ว้ยสมการตอ่ไปนีѸ

ความถว่งจําเพาะ = มวลของวตัถ ุ/ มวลของนํѸาบรสิทุธิѻ ณ อณุหภมู ิ4°C โดยมปีรมิาณเทา่เดมิ

มวลของนํѸาบรสิทุธิѻทีѷอณุหภมู ิ4°C คอื 1 kg สําหรับ 1 L และ 1 t สําหรับ 1 m3 ดงันัѸนคา่ความถว่งจําเพาะโดยประมาณของ
วสัดตุา่งๆ จะแสดงไวใ้น ตาราง 3-1



89(th)

3.2.3 จดุศนูยถ์ว่ง
ความถว่งทีѷกระทําบนวตัถทุั Ѹงหมด เมืѷอตั Ѹงสมมตฐิานวา่วตัถเุหลา่นีѸแบง่ออกเป็นหลายๆ สว่น สิѷงทีѷเกดิขึѸนคอื ความถว่งจะกระทํา
บนแตล่ะสว่น สําหรับแรงลพัธข์องความถว่งเหลา่นีѸ ใหถ้อืวา่ความถว่งทั ѸงหมดนีѸจะมคีวามเขม้ขน้ ณ จดุๆ เดยีว ซึѷงจดุของการ
กระทําของแรงลพัธน์ีѸเรยีกวา่ “จดุศนูยถ์ว่ง” จดุศนูยถ์ว่งของวตัถคุอืจดุทีѷคงทีѷ แมตํ้าแหน่งหรอืการวางวตัถเุปลีѷยนไป 
จดุศนูยถ์ว่งจะไมเ่ปลีѷยนแปลง (รปูภาพ 3-8(a)) นอกจากนัѸน จดุศนูยถ์ว่งไมจํ่าเป็นตอ้งอยูภ่ายในวตัถ ุ(รปูภาพ 3-8(b))

ตําแหน่งจดุศนูยถ์ว่ง

ตําแหน่ง
จดุศนูยถ์ว่ง

 (a)  (b)

รปูภาพ 3-8  ตาํแหนง่จดุศนูยถ์ว่ง

3.2.4 ความสามารถในการทรงตวัของวตัถุ
เมืѷอมอืขา้งหนึѷงจับวตัถทุีѷยดึอยูก่บัทีѷเอยีงไปขา้งหนึѷง และวตัถนัุѸนจะพยายามกลบัมาทีѷจดุเดมิเมืѷอปลอ่ยมอื ใหถ้อืวา่นีѷคอืภาวะ
เสถยีร (รปูภาพ 3-9(a)) ในทางกลบักนั หากวตัถนัุѸนพลกิควํѷา ใหถ้อืวา่ไมเ่สถยีร (รปูภาพ 3-9(b)) ตวัอยา่งเชน่ หากวตัถทุีѷวาง
อยูบ่นพืѸนทีѷเรยีบเสมอกนัถกูจับใหเ้อยีงแบบทีѷแสดงใน รปูภาพ 3-9(a) หลงัจากปลอ่ยมอื วตัถจุะกลบัมาทีѷตําแหน่งเดมิ

G: จดุศนูยถ์ว่ง
W: นํѸาหนัก
O: จดุพลกิผัน

 (a) ทรงตวัได ้  (b) ทรงตวัไมไ่ด ้

รปูภาพ 3-9  ความสามารถในการทรงตวัของวตัถุ

เหตผุลกค็อืความถว่งทีѷกระทําบนจดุศนูยถ์ว่ง G จะกระทํากบัโมเมนตใ์นทศิทางของการสง่วตัถกุลบัไปยงัตําแหน่งเดมิ 
โดยมศีนูยก์ลางการหมนุ O เป็นจดุรับนํѸาหนัก หากวตัถเุอยีงจนกระทัѷงเสน้แนวดิѷงพาดผา่นจดุศนูยถ์ว่งและเลยไปดา้นนอก
จดุพลกิผัน O ตามทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-9(b) แสดงวา่วตัถจุะไมก่ลบัมาทีѷตําแหน่งเดมิอกี แตจ่ะพลกิควํѷา
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3.3 การเคลืѷอนทีѷ

3.3.1 การเคลืѷอนทีѷ
วตัถทุีѷเปลีѷยนแปลงตําแหน่งสมัพันธก์บัอกีวตัถหุนึѷงเรยีกวา่ “การเคลืѷอนทีѷ” การเคลืѷอนทีѷแบง่ออกเป็นการเคลืѷอนทีѷอยา่ง
สมํѷาเสมอและการเคลืѷอนทีѷทีѷไมส่มํѷาเสมอ ในการเคลืѷอนทีѷอยา่งสมํѷาเสมอนัѸน ความเร็วจะคงเดมิตลอดเวลา ในการเคลืѷอนทีѷ
ทีѷไมส่มํѷาเสมออยา่งทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-10 ความเร็วจะอยูท่ีѷ 0 ณ จดุออกเดนิทาง กอ่นเพิѷมสงูสดุ ณ จดุทีѷแน่นอน และลด
ลงเมืѷอกอ่นถงึปลายทางเทา่นัѸน กอ่นจะกลายเป็น 0 อกีครั Ѹง ลกัษณะนีѸคลา้ยกบัรถทีѷกําลงัขบัเคลืѷอน

การเคลืѷอนทีѷทีѷไมส่มํѷาเสมอ

จดุออกเดนิทาง จดุเดนิทางถงึ

การเคลืѷอนทีѷทีѷไมส่มํѷาเสมอความเร็วสงูสดุ

รปูภาพ 3-10  การเคลืѷอนทีѷ

3.3.2 อตัราเร็ว/ความเร็ว
“อตัราเร็ว” หมายถงึระยะหา่งทีѷวตัถทุีѷกําลงัเคลืѷอนทีѷไดเ้ดนิทางตอ่หนึѷงหน่วยเวลาทีѷแน่นอน หากวตัถทุีѷกําลงัเคลืѷอนทีѷอยา่ง
สมํѷาเสมอในระยะ 50 เมตรใน 10 วนิาท ีอตัราเร็วของวตัถคุอื 5 เมตร/วนิาท ีหากจะระบกุารเคลืѷอนทีѷของวตัถ ุการดแูคเ่รืѷอง
อตัราเร็วอยา่งเดยีวไมเ่พยีงพอ จําเป็นตอ้งพจิารณาถงึทศิทางการเคลืѷอนทีѷประกอบกนัดว้ย ความเร็วคอืจํานวนทีѷแสดงใหเ้ห็น
ไดจ้ากทศิทางและอตัราเร็วของการเคลืѷอนทีѷ

3.3.3 ความเฉืѷอย
วตัถมุแีนวโนม้วา่จะคงสภาพเดมิเมืѷออยูน่ิѷงๆ และน่าจะเคลืѷอนทีѷตอ่ในแนวเสน้ตรงตลอดไปเมืѷอเคลืѷอนทีѷในทศิทางของเสน้ตรง 
เวน้แตจ่ะมแีรงภายนอกมากระทํา แนวโนม้ลกัษณะนีѸเรยีกวา่ “ความเฉืѷอย” ขนาดของความเฉืѷอยจะขึѸนอยูก่บัมวลของวตัถ ุ
ความเฉืѷอยจะเพิѷมขึѸนตามมวลทีѷเพิѷมขึѸน

หากรถไฟทีѷหยดุอยูอ่อกตวัในทนัท ีคนทีѷยนือยูใ่นรถไฟจะเสยีหลกัในทศิทางตรงกนัขา้มกบัทศิทางทีѷรถไฟกําลงัเคลืѷอนทีѷ
เหมอืนกบัทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-11 นอกจากนัѸน หากรถไฟทีѷกําลงัวิѷงอยูเ่กดิหยดุกระทนัหนั คนทีѷยนือยูใ่นตูข้บวนอาจเสยีหลกั
และลม้ในทศิทางทีѷรถไฟกําลงัเคลืѷอนทีѷ ตวัอยา่งเชน่ หากหยดุการทํางานของเครนในทนัทขีณะทีѷนํѸาหนักบรรทกุกําลงั
เคลืѷอนทีѷในแนวนอน นํѸาหนักบรรทกุจะไมห่ยดุในทนัท ีแตจ่ะแกวง่ไปมาแทน ทั ѸงนีѸเนืѷองจากแรงเทยีม

เริѷมทนัท!ี

รปูภาพ 3-11  ความเฉืѷอย
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3.3.4 แรงหนศีนูยก์ลางและแรงสูศ่นูยก์ลาง
เมืѷอวตัถเุคลืѷอนทีѷเป็นวงกลม แรงสองแรงจะกระทําบนวตัถนัุѸน ไดแ้ก ่แรงหนศีนูยก์ลางทีѷทํางานเพืѷอทําใหว้ตัถหุลดุออกจาก
วงกลม และแรงสูศ่นูยก์ลางทีѷจะนําวตัถกุลบัไปยงัแกนหมนุเพืѷอไมใ่หว้ตัถหุลดุออกจากวงจร แรงเหลา่นีѸจะคอยรักษาสมดลุ
ของวตัถ ุแรงหนศีนูยก์ลางและแรงสูศ่นูยก์ลางมขีนาดและทศิทางตรงกนัขา้มทีѷเหมอืนกนั

แรงหนศีนูยก์ลาง แรงหนศีนูยก์ลาง
แรงสูศ่นูยก์ลาง

แรงสูศ่นูยก์ลาง

ทศิทางของเสน้สมัผัสวงกลม ทศิทางของ
เสน้สมัผัส
วงกลม

ศนูยก์ลาง
ศนูยก์ลาง

รปูภาพ 3-12 แรงหนศีนูยก์ลางและแรงสูศ่นูยก์ลาง

หากวตัถมุมีวลและความเร็วมากขึѸน ทั Ѹงแรงหนศีนูยก์ลางและแรงสูศ่นูยก์ลางของวตัถกุจ็ะเพิѷมขึѸน เมืѷออตัราเร็วในการหมนุของ
นํѸาหนักบรรทกุเพิѷมขึѸน ผลทีѷไดค้อืนํѸาหนักบรรทกุจะเหวีѷยงออกดา้นนอก

a
b

รัศมกีารทํางานเพิѷมขึѸนเนืѷองจากแรง
หนศีนูยก์ลาง

รปูภาพ 3-13 การเหวีѷยงออกดา้นนอกของนํ ҟาหนกับรรทกุเนืѷองจากแรงหนศีนูยก์ลางและรศัมกีารทาํงาน

ในกรณีนีѸ โมเมนตท์ีѷทํางานจนทําใหโ้มบายเครนลม้จะเพิѷมขึѸนมาก เมืѷอเทยีบกบักรณีตา่งๆ ทีѷนํѸาหนักบรรทกุอยูก่บัทีѷ จงึจําเป็น
ตอ้งใชค้วามระมดัระวงัเนืѷองจากเครนอาจลม้ได ้

3.3.5 แรงเสยีดทาน
หากใชแ้รงดงึกบัวตัถทุีѷอยูบ่นพืѸน แรงนีѸจะดงึวตัถไุปตามพืѸน และสรา้งแรงตา้นทานระหวา่งพืѸนผวิของพืѸนกบัวตัถ ุเพืѷอขดัขวาง
การเคลืѷอนทีѷของวตัถ ุวตัถจุะไมข่ยบัหากมแีรงดงึไมม่ากพอ แตจ่ะเริѷมขยบัเมืѷอแรงเกนิระดบัใดระดบัหนึѷงทีѷกําหนดไว ้แรง
ตา้นทานทีѷกระทําบนพืѸนผวิสมัผัสของวตัถทุีѷอยูก่บัทีѷนั Ѹนเรยีกวา่ “แรงเสยีดทานสถติ” แรงเสยีดทานทีѷกระทําบนวตัถทุีѷเคลืѷอนทีѷ
ขณะทีѷสมัผัสกบัอกีวตัถหุนึѷงนัѸนเรยีกวา่ “แรงเสยีดทานจลน”์ แรงเสยีดทานทั Ѹงสองแบบเป็นสดัสว่นกบัแรงแนวดิѷงไมว่า่จะมี
พืѸนทีѷหนา้สมัผัสหรอืไมก่ต็าม แรงเสยีดทานจลนจ์ะเล็กกวา่แรงเสยีดทานสถติ กลา่วคอื วตัถทุีѷอยูก่บัทีѷตอ้งการแรงมากกวา่เพืѷอ
ใหว้ตัถเุริѷมขยบับนพืѸนผวิ

a: รัศมกีารทํางานกอ่นการแกวง่
b: รัศมกีารทํางานขณะแกวง่
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3.3.6 บล็อกลกูรอก
เมืѷอใชล้วดสลงิยกนํѸาหนักบรรทกุ หากนํѸาหนักบรรทกุทีѷจะยกหนักขึѸน แรงทีѷจะใชย้กกจ็ะมากขึѸนดว้ย จงึมกีารนําบล็อกลกูรอก
มาใชเ้พืѷอลดแรงทีѷจะยกนํѸาหนักบรรทกุหรอืเพืѷอเปลีѷยนทศิทางของแรง โดยเราสามารถจําแนกบล็อกลกูรอกสําหรับเครนออก
เป็นประเภทตา่งๆ ดงันีѸ:

(1) ลกูรอกแบบยดึกบัทีѷ
ลกูรอกแบบยดึกบัทีѷจะตดิตั Ѹงไวใ้นตําแหน่งเฉพาะเชน่ทีѷแสดงใน รปูภาพ 3-14 และนํามาใชเ้ปลีѷยนทศิทางของแรง หากจะใช ้
ลกูรอกนีѸ เพยีงแคด่งึเชอืกลงเพืѷอใหโ้หลดถกูยกขึѸน เมืѷอทศิทางของแรงเปลีѷยนแปลงไป ขนาดของแรงทีѷตอ้งการจะคงเดมิ 
หากตอ้งการยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน 1 เมตร ใหด้งึเชอืกลง 1 เมตร

การดงึเชอืก 1 เมตร
ยกนํѸาหนักบรรทกุ 1 เมตร

ลกูรอกแบบยดึกบัทีѷ

รปูภาพ 3-14  ลกูรอกแบบยดึกบัทีѷ

(2) ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷได้
ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷไดนํ้ามาใชใ้นชดุประกอบตะขอของเครนเหมอืนกบัทีѷแสดงในภาพ 3-15 ลกูรอกจะขยบัขึѸนและลงเมืѷอมี
การดงึเชอืกทีѷยดึอยูก่บัลกูรอกขึѸนหรอืลง

การดงึเชอืก 2 เมตร
ยกนํѸาหนักบรรทกุ 1 เมตร

ลกูรอกแบบ
เคลืѷอนทีѷได ้

รปูภาพ 3-15 ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷได้

ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷไดนํ้ามาใชล้ดแรงดงึของเชอืก เมืѷอใชล้กูรอกแบบเคลืѷอนทีѷไดเ้พืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุ แรงครึѷงหนึѷงของ
นํѸาหนักบรรทกุ (แรงดงึลงทีѷไดม้าจากมวล) ถอืวา่เพยีงพอ แตก่ารยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน 1 เมตรตอ้งอาศยัการดงึเชอืก 2 เมตร 
หรอืกลา่วไดว้า่ ตอ้งใชแ้รงนอ้ยลงเมืѷอใชล้กูรอก แตร่ะยะทางทีѷดงึขึѸนไดจ้ะเพิѷมขึѸนเป็นสองเทา่ นอกจากนัѸน ทศิทางของแรงดงึ
คอืการดงึขึѸน ซึѷงเป็นทศิทางเดยีวกบัทีѷนํѸาหนักบรรทกุกําลงัเคลืѷอนทีѷ ดงันัѸนทศิทางของแรงจงึไมเ่ปลีѷยนแปลง
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(3) ลกูรอกแบบผสม
ลกูรอกแบบผสมคอืลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷไดแ้ละแบบยดึกบัทีѷทีѷรวมกนั ลกูรอกแบบนีѸสามารถยกโหลดขนาดหนักขึѸนหรอืลงได ้
ดว้ยแรงเพยีงเล็กนอ้ย ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷไดส้องอนัและลกูรอกแบบยดึกบัทีѷหนึѷงอนัเมืѷอใชร้วมกนัตามทีѷแสดงใน 
รปูภาพ 3-16(a) จะสามารถยกนํѸาหนักบรรทกุดว้ยแรงเพยีงหนึѷงในสีѷของนํѸาหนักของนํѸาหนักบรรทกุ บนสมมตุฐิานทีѷวา่ไมม่ี
แรงเสยีดทานหวัลกูรอก ขณะทีѷชดุประกอบตะขอรวมทั Ѹงลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷได ้ไมม่นํีѸาหนัก อยา่งไรกด็ ีการยก
นํѸาหนักบรรทกุขึѸน 1 เมตรตอ้งดงึเชอืก 4 เมตร รปูภาพ 3-16(b) แสดงตวัอยา่งของลกูรอกแบบผสมทีѷใชใ้นโมบายเครน

ลกูรอกแบบ
เคลืѷอนทีѷได ้

ลกูรอกแบบ
ยดึกบัทีѷ

ลกูรอกแบบยดึกบัทีѷ

ลกูรอกแบบเคลืѷอนทีѷได ้

 (a)  (b)
รปูภาพ 3-16  ลกูรอกแบบผสม
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3.4 นํ ҟาหนกับรรทกุ แรงกดดนั ความแข็งแรงของวสัดุ

3.4.1 นํ ҟาหนกับรรทกุ
นํѸาหนักบรรทกุคอืแรงทีѷกระทําภายนอกบนวตัถ ุ(แรงภายนอก) ในสว่นนีѸ นํѸาหนักบรรทกุกค็อืแรงภายนอก (หน่วย: N, kN) 
นํѸาหนักบรรทกุสามารถแบง่ออกไดห้ลายแบบตามวธิทีีѷแรงทํางาน

(1) การจาํแนกประเภทตามทศิทางของแรง (นํ ҟาหนกับรรทกุ)

1) แรงดงึ
“แรงดงึ” คอืแรงทีѷทํางานเพืѷอยดืขยายวสัด ุเชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-17 แรง F ทํางานบนแกนตามแนวยาวของเชอืกเพืѷอดงึ
เชอืก นีѷคอืแรงดงึ แรงนีѸนํามาใชก้บัลวดสลงิเพืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน

รปูภาพ 3-17  แรงดงึ

2) คา่แรงอดั
“คา่แรงอดั” คอืแรงทีѷทํางานเพืѷอบบีอดัวสัด ุซึѷงตรงกนัขา้มกบัแรงดงึ เชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-18 แรง F จะทํางานเพืѷอบบีอดั
เชอืกตามแนวยาว นีѷคอืคา่แรงอดั คา่แรงอดันีѸนํามาใชก้บัแมแ่รงของขาคํѸายนั

รปูภาพ 3-18  คา่แรงอดั

3) แรงเฉอืน
“แรงเฉือน” คอืแรงทีѷทํางานคลา้ยกบักรรไกรหนึѷงอนัทีѷกําลงัตดัวสัด ุเชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-19 แรง F จะทํางานเพืѷอตดัโบลท์
ทีѷขนัยดึแผน่เพลทโลหะสองแผน่บนระนาบทีѷขนานไปกบัแรง F

รปูภาพ 3-19  แรงเฉอืน
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4) โมเมนตด์ดั
“โมเมนตด์ดั” คอืแรงทีѷทํางานเพืѷองอวสัด ุเชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-20(a) คานทีѷรองรับปลายทั Ѹงสองดา้นจะงอหากแรงตั Ѹงฉาก 
F กระทําบนคาน นีѷคอืโมเมนตด์ดั โมเมนตด์ดัประกอบดว้ยนํѸาหนักของโหลดหรอืโทรลเลยท์ีѷนํามาใชก้บัคานของเครนเหนอื
ศรีษะ หรอืแรงทีѷทํางานเพืѷองอเสาตั Ѹงของเครน เชน่ทีѷเห็นใน รปูภาพ 3-20(b)

 (a)  (b)
รปูภาพ 3-20  โมเมนตด์ดั

5) แรงบดิ
"แรงบดิ" คอืแรงบดิทีѷทํางานเพืѷอบดิวสัด ุเพลาจะถกูบดิเมืѷอปลายดา้นหนึѷงของเพลายดึอยูก่บัทีѷและแรง F ทีѷทํางาน
ในทศิทางตรงกนัขา้มกนั จะถกูนํามาใชก้บัเสน้รอบวงของปลายอกีดา้น เชน่ทีѷแสดงใน รปูภาพ 3-21 นีѷคอืแรงทีѷนํามา
ใชก้บัเพลาของมว้นเกบ็สลงิทีѷถกูดงึและบดิพรอ้มกบัลวดสลงิ 

รปูภาพ 3-21  แรงบดิ

6) นํ ҟาหนกับรรทกุกระทาํรวม
แรงทีѷกลา่วถงึขา้งตน้ทีѷกระทําบนสว่นตา่งๆ ของเครนมกัรวมกนัเป็นแบบหลายๆ แรง มากกวา่แรงใดแรงหนึѷง

ตวัอยา่งเชน่ ลวดสลงิและตะขอตา่งขึѸนอยูก่บัทั Ѹงแรงดงึและโมเมนตด์ดั ขณะทีѷเพลาในชดุกําลงัโดยทัѷวไปจะเปลีѷยนแปลงตาม
โมเมนตด์ดัและแรงบดิ
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3.5 ความแข็งแรงของลวดสลงิ ตะขอและอปุกรณช์ว่ย
ยกนํҟาหนกับรรทกุอืѷนๆ

ทั Ѹงลวดสลงิ tamagake หลายๆ เสน้และโซ ่tamagake หลายๆ อนัมกัถกูนํามาใชบ้อ่ยๆ เพืѷอขงึสลงิ tamagake (การขงึสลงิ) 
และยกนํѸาหนักบรรทกุในระหวา่งการทํางานกบัเครนจรงิๆ นํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷลวดสลงิ tamagake และโซ ่tamagake 
สามารถยกได ้ซึѷงดจูากจํานวนของลวด/โซแ่ละมมุการยก จะเรยีกวา่ “ขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุการทํางาน”

นอกจากนัѸน แรงทีѷทําใหอ้ปุกรณ ์tamagake รวมถงึลวดสลงิ tamagake และตะขอ tamagake ขาดหรอืหกั รวมเรยีกวา่ “แรง
ดงึขาด” อตัราสว่นระหวา่งแรงดงึขาดและแรงทีѷสอดคลอ้งกบัขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุการทํางาน รวมเรยีกวา่ “สมัประสทิธิѻ
ความปลอดภยั”

(1) แรงดงึขาด
แรงดงึขาดคอืแรงสงูสดุทีѷทําใหล้วดสลงิ tamagake หนึѷงเสน้หรอือปุกรณ ์tamagake ขาด (หน่วย: kN)

(2) สมัประสทิธิѻความปลอดภยั
สมัประสทิธิѻความปลอดภยัคอื อตัราสว่นของแรงดงึขาดสําหรับอปุกรณ ์tamagake เชน่ ลวดสลงิทามากาเกะและตะขอ
tamagake กบันํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷจะนํามาใชใ้นระหวา่งการใชง้าน โดยจะมกีารพจิารณาถงึประเภท รปูรา่ง วสัดแุละ
วธิกีารใชง้านของอปุกรณ ์tamagake เมืѷอกําหนดสมัประสทิธิѻความปลอดภยั สมัประสทิธิѻความปลอดภยัสําหรับอปุกรณ์
tamagake กําหนดไวด้งันีѸภายในพระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัสําหรับเครน

● ลวดสลงิ Tamagake: 6 เสน้หรอืมากกวา่

● โซ ่Tamagake: 5 เสน้หรอืมากกวา่ (หรอื 4 เสน้หรอืมากกวา่เมืѷอตรงตามเงืѷอนไขทีѷกําหนด)

● ตะขอและสะเกน็ Tamagake: 5 เสน้หรอืมากกวา่

รปูภาพ 3-22 แสดงแผนภาพของลวดสลงิ tamagake และโซ ่tamagake แบบทีѷใชก้นัทัѷวไป

หว่ง วงแหวน

วงแหวน

ตะขอ

(a) ลวดสลงิแบบทีѷมหีว่งทีѷปลายทั Ѹงสองดา้น (b) ลวดสลงิพรอ้มวงแหวน (c) โซพ่รอ้มตะขอ

รปูภาพ 3-22  ลวดสลงิ Tamagake และโซ ่Tamagake แบบทีѷใชก้นัท ัѷวไป
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(3) ขดีจาํกดันํ ҟาหนกับรรทกุใชง้านมาตรฐาน
ขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุใชง้านมาตรฐานคอืนํѸาหนักบรรทกุสงูสดุทีѷสามารถใชล้วดสลงิ tamagake หนึѷงเสน้ยกขึѸนไดใ้นแนวดิѷง 
โดยตอ้งพจิารณาถงึสมัประสทิธิѻความปลอดภยัดว้ย โดยหาคา่ขดีจํากดันีѸไดจ้ากสมการตอ่ไปนีѸ

ขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุใชง้านมาตรฐาน (t) = [แรงดงึขาด (kN)] / [9.8 x สมัประสทิธิѻความปลอดภยั]

(4) ขดีจาํกดันํ ҟาหนกับรรทกุใชง้าน
“ขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุใชง้าน” (นํѸาหนักบรรทกุการทํางาน) คอืนํѸาหนักบรรทกุสงูสดุ (t) ทีѷสามารถใชอ้ปุกรณ ์tamagake 
รวมถงึลวดสลงิ tamagake และโซ ่tamagake ยกขึѸนมาได ้โดยดจูากมมุของการยกและจํานวนของลวด/โซ่
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3.6 ความสมัพนัธร์ะหวา่งจาํนวนของลวดสลงิ
 tamagake มมุการยกและนํ ҟาหนกับรรทกุ

3.6.1 แนวคดิเรืѷองนํ ҟาหนกับรรทกุทีѷนํามาใชก้บัลวดสลงิ
นํѸาหนักบรรทกุทีѷใชก้บัลวดสลงิจะแตกตา่งกนัตามมวลของนํѸาหนักบรรทกุ จํานวนของลวดสลงิและมมุการยก

(1) จาํนวนของลวดและมมุการยก
“จํานวนของลวด” หมายถงึจํานวนของลวดสลงิ ซึѷงจะแสดงเป็น “สลงิขาเดยีวพรอ้มจดุสองจดุ” “สลงิสองขาพรอ้มจดุสองจดุ” 
“สลงิสามขาพรอ้มจดุสามจดุ” หรอื “สลงิสีѷขาพรอ้มจดุสีѷจดุ” โดยดจูากจํานวนของจดุทีѷใชส้ลงิบนฝัѷงนํѸาหนักบรรทกุ “มมุการยก” 
คอืมมุระหวา่งลวดสลงิ tamagake ทีѷยดึเขา้กบัตะขอ

เสน้ทแยงมมุ

สลงิสองขาพรอ้มจดุสองจดุ สลงิสามขาพรอ้มจดุสามจดุ สลงิสีѷขาพรอ้มจดุสีѷจดุ

รปูภาพ 3-23 จาํนวนของลวดและมมุการยก (“a” ในแผนภาพคอืมมุการยก)

เชน่ทีѷปรากฏใน รปูภาพ 3-24 เมืѷอใชล้วดสลงิสองเสน้ยกนํѸาหนักบรรทกุ แรงทีѷคํѸามวลของนํѸาหนักบรรทกุ m คอืแรงลพัธ ์(F) 
ของแรงดงึ (F1, F2) ทีѷนํามาใชก้บัลวดสลงิสองเสน้ F1 และ F2 มากกวา่ F/2 ตามลําดบั แมก้บันํѸาหนักบรรทกุทีѷมมีวลเทา่กนั
นัѸน ขณะทีѷมมุการยกเพิѷมขึѸน แรงดงึของลวดสลงิ F1 และ F2 กจ็ะเพิѷมขึѸน และเมืѷอมมุการยกเพิѷมขึѸน แรงองคป์ระกอบแนวนอน P 
ของ F1 และ F2 กจ็ะเพิѷมขึѸน แรงองคป์ระกอบแนวนอน P นีѸกระทําบนนํѸาหนักบรรทกุในรปูของแรงอดั โดยพยายามดงึลวดสลงิ
เขา้ ดงันัѸนจงึตอ้งใหค้วามสําคญักบัมมุการยกทีѷเพิѷมขึѸน

ลวดสลงิ tamagake

มมุ
การยก

m: มวลของนํѸาหนักบรรทกุ (t)
Fw: 9.8 x m (kN)
F1, F2: แรงดงึของลวดสลงิ Tamagake:
F: แรงลพัธ ์(F=Fw)
P: แรงทีѷดงึลวดสลงิ tamagake เขา้หาตวั (kN)

รปูภาพ 3-24  แรงดงึของลวดสลงิ Tamagake
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(2) คา่สดัสว่นแรงดงึ
“คา่สดัสว่นแรงดงึ” คอืคา่ทีѷจะคํานวณแรง (แรงดงึ) ทีѷใชก้บัลวดสลงิ tamagake หรอือปุกรณ ์tamagake อืѷนๆ โดยมมุการ
ยก แรงดงึตอ่ลวดสลงิหนึѷงเสน้สามารถคํานวณไดด้ว้ยการใชค้า่สดัสว่นแรงดงึและจํานวนของลวด แมจํ้านวนของลวดจะ
เปลีѷยนแปลง

รปูภาพ 3-25 แสดงความสมัพันธร์ะหวา่งมมุการยกและแรงดงึของลวดสลงิ ขณะทีѷมมุการยกเพิѷมขึѸน แรงดงึทีѷนํามาใชก้บั
ลวดสลงิกจ็ะเพิѷมขึѸนแมม้วลของนํѸาหนักบรรทกุยงัคงเดมิ ดงันัѸน จงึตอ้งใชล้วดสลงิทีѷหนาขึѸน นอกจากนัѸน หากมมุการยก
เพิѷมขึѸนมากเกนิไป หว่งของลวดสลงิ tamagake อาจเลืѷอนหลดุออกจากตะขอ จงึตอ้งมัѷนใจวา่มมุการยกอยูท่ีѷ 60 องศา
หรอืนอ้ยกวา่นีѸ

รปูภาพ 3-25  ความสมัพนัธร์ะหวา่งมมุการยกและแรงดงึทีѷนํามาใชก้บัลวดสลงิ Tamagake

(3) คา่สดัสว่นฐานนยิม
“คา่สดัสว่นฐานนยิม” คอือตัราสว่นของขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุใชง้านของลวดสลงิ tamagake หรอือปุกรณ ์tamagake 
อืѷนๆ ทีѷมจํีานวนของลวดทีѷแน่นอนและมมุการยกเฉพาะ กบัขดีจํากดันํѸาหนักบรรทกุใชง้านมาตรฐาน คา่สดัสว่นฐานนยิมมกั
แตกตา่งกนัไปตามมมุการยก แตจ่ะตั Ѹงเป็นคา่คงทีѷสําหรับมมุการยกแตล่ะชว่งทีѷจัดกลุม่ไวต้ามชว่งเวลาหนึѷง เพืѷอความสะดวก
ในการนํามาใช ้
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บททีѷ 4
สญัญาณทีѷใชก้บัการทาํงานของโมบายเครน
รองรบันํ ҟาหนกัเบา

4.1 สญัญาณทีѷใชก้บัการทาํงานของโมบายเครนรองรบั
นํ ҟาหนกัเบา

สญัญาณทีѷคนใหส้ญัญาณใชเ้พืѷอสืѷอสารกบัคนควบคมุโมบายเครนประกอบดว้ยสญัญาณมอืและสญัญาณธง และอาจจําเป็น
ตอ้งใชน้กหวดีรว่มดว้ยเพืѷอทําใหก้ารใหส้ญัญาณสมบรูณ ์แตค่นใหส้ญัญาณตอ้งไมใ่ชแ้คน่กหวดีเพราะอาจนําไปสูก่ารเกดิ
อบุตัเิหตไุดง้า่ย โดยทัѷวไป มกีารใชส้ญัญาณมอืกนัอยา่งกวา้งขวาง แตส่ิѷงทีѷสําคญัคอืตอ้งใชส้ญัญาณมอืเฉพาะใหไ้ดอ้ยา่ง
ชดัเจน

ตามกฎหมายบญัญัตวิา่เมืѷอทํางานทีѷใชโ้มบายเครน นายจา้งตอ้งกําหนดสญัญาณทีѷจะใชค้วบคมุโมบายเครน กําหนดตวัคนให ้
สญัญาณ และใหบ้คุคลทีѷไดรั้บการมอบหมายนีѸเป็นคนใหส้ญัญาณ คนใหส้ญัญาณทีѷไดรั้บมอบหมายตอ้งเป็นผูใ้หส้ญัญาณทีѷ
กําหนดขึѸน มขีอ้กําหนดไวล้ว่งหนา้แลว้วา่คนงานทีѷมสีว่นเกีѷยวขอ้งในการทํางานตอ้งปฏบิตัติามสญัญาณ คนควบคมุ
โมบายเครนทีѷบงัคบัโมบายเครนจงึตอ้งยนืยนัและปฏบิตัติามสญัญาณจากคนใหส้ญัญาณ

สิѷงทีѷสําคญัคอืคนควบคมุโมบายเครนทีѷทํางานประจําเขตกอ่สรา้งตอ้งยนืยนัสญัญาณทีѷจะนํามาใช ้นอกจากนีѸ คนควบคมุ
โมบายเครนยงัตอ้งหยดุควบคมุโมบายเครนเป็นการชัѷวคราวในสถานการณต์อ่ไปนีѸเพืѷอป้องกนัอบุตัเิหตทุีѷอาจเกดิขึѸนจาก
สญัญาณทีѷไมเ่หมาะสม

● เมืѷอสญัญาณไมช่ดัเจน

● เมืѷอคนควบคมุโมบายเครนไดรั้บสญัญาณอืѷนนอกเหนอืจากสญัญาณทีѷไดกํ้าหนดไว ้

● เมืѷอคนควบคมุโมบายเครนไดรั้บสญัญาณจากคนใหส้ญัญาณสองคนขึѸนไป

● เมืѷอคนทีѷใหส้ญัญาณไมใ่ชผู่ท้ีѷไดรั้บมอบหมายใหทํ้าหนา้ทีѷนีѸ
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บททีѷ 5
กฎหมายและกฎระเบยีบทีѷเก ีѷยวขอ้ง (ภาพรวม)

5.1 พระราชบญัญตัคิวามปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและ
สขุภาพ

บททีѷ 4 มาตรการป้องกนัอนัตรายหรอืความบกพรอ่งทางสขุภาพของ
คนงาน

(มาตราการทีѷนายจา้งนํามาใช)้

มาตราทีѷ 20

นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการตา่งๆ ทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัอนัตรายทีѷเกดิจากเครืѷองจักรและอปุกรณอ์ืѷนๆ รวมถงึระเบดิ สารตดิไฟ
และสารไวไฟ และไฟฟ้า ความรอ้นและพลงังานอืѷนๆ

[พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(การใชเ้ครืѷองจกัรและอปุกรณอ์ืѷนๆ ใหส้อดคลอ้งกบัมาตรฐาน)

มาตราทีѷ 27

นายจา้งตอ้งไมใ่ชเ้ครืѷองจักรและอปุกรณอ์ืѷนเวน้แตไ่ดป้ฏบิตัติามมาตรฐานทีѷกําหนดไวใ้นพระราชบญัญัตขิอง
กระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและสวสัดกิาร

(การบาํรงุรกัษาทีѷมปีระสทิธภิาพสาํหรบัอปุกรณน์ริภยั)

มาตราทีѷ 28

นายจา้งตอ้งตรวจสอบและบํารงุรักษาอปุกรณน์ริภยัเพืѷอใหอ้ปุกรณน์ริภยัทีѷนํามาใชอ้ยูใ่นสภาพทีѷสมบรูณ์

(การป้องกนัไฟดดู)

มาตราทีѷ 349

นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการขอ้ใดขอ้หนึѷงหรอืหลายขอ้ตอ่ไปนีѸตามความเหมาะสมเมืѷอมคีวามเสีѷยงทีѷคนงานจะถกูไฟดดูใน
ระหวา่งปฏบิตัหินา้ทีѷหรอืเมืѷอเดนิผา่น

1. เปลีѷยนตําแหน่งทีѷตั Ѹงวงจรไฟฟ้า

2. ใชโ้ครงเครืѷองเพืѷอป้องกนัอนัตรายจากการถกูไฟดดู

3. ใชอ้ปุกรณป้์องกนัแบบมฉีนวนเพืѷอป้องกนัวงจรไฟฟ้า

4. หากไมส่ามารถดําเนนิการตามรายการขา้งตน้ แนะนําใหแ้ตง่ตั Ѹงหวัหนา้งานเป็นผูค้วบคมุงาน
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มาตราทีѷ 21

นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการตา่งๆ ทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัไมใ่หเ้กดิอนัตรายจากวธิกีารทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัขั Ѹนตอนการปฏบิตั ิ
งาน เชน่ การขดุ การระเบดิหนิ การจัดการสนิคา้หรอืการหยัѷงธรณี

2.  นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการตา่งๆ ทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัอนัตรายทีѷเกีѷยวขอ้งกบัสถานทีѷทีѷคนงานอาจพลดัตกลงมา หรอืทีѷมี
ความเสีѷยงวา่จะเกดิดนิถลม่

มาตราทีѷ 24

นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการตา่งๆ ทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัไมใ่หเ้กดิอบุตัเิหตทุีѷเกีѷยวขอ้งกบัอตุสาหกรรมอนัเนืѷองมาจากกจิกรรม
การทํางานของคนงาน

มาตราทีѷ 25

นายจา้งตอ้งหยดุการดําเนนิงานในทนัทหีากมแีนวโนม้ชดัเจนวา่จะเกดิอนัตรายจนไดรั้บอบุตัเิหต ุและดําเนนิมาตรการทีѷจําเป็น
เพืѷออพยพคนงานออกจากพืѸนทีѷทํางาน

[พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

มาตราทีѷ 29

คนงานตอ้งไมย่า้ยอปุกรณน์ริภยัออกหรอืปิดระบบการทํางานของอปุกรณด์งักลา่ว หากจําเป็นตอ้งดําเนนิการดงักลา่ว 
คนงานตอ้งขออนุญาตจากนายจา้งกอ่นเป็นการลว่งหนา้ เมืѷอไมจํ่าเป็นตอ้งยา้ยอปุกรณน์ริภยัหรอืปิดระบบการทํางานแลว้ 
จะตอ้งรบีนําอปุกรณน์ริภยักลบัมาไวท้ีѷเดมิหรอืเปิดระบบการทํางานอกีครั Ѹงโดยทนัท ีหากคนงานพบวา่มกีารยา้ยอปุกรณ์
นริภยัออก/ปิดระบบการทํางานของอปุกรณ ์คนงานตอ้งรายงานเรืѷองนีѸตอ่นายจา้ง

(มาตรการทีѷผูใ้หเ้ชา่เครืѷองจกัรนํามาใชแ้ละอปุกรณอ์ืѷน ๆ)

มาตราทีѷ 33

ผูใ้หเ้ชา่เครืѷองจักรตอ้งดําเนนิมาตรการทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัไมใ่หเ้กดิอบุตัเิหตทุีѷเกีѷยวขอ้งกบัอตุสาหกรรมอนัเนืѷองมาจาก
เครืѷองจักรทีѷเกีѷยวขอ้ง ณ สถานทีѷทํางานของนายจา้งทีѷเชา่เครืѷองจักร

2.  นายจา้งทีѷเชา่เครืѷองจักรจากผูใ้หเ้ชา่ตอ้งดําเนนิมาตรการทีѷจําเป็นเพืѷอป้องกนัไมใ่หเ้กดิอบุตัเิหตทุีѷเกีѷยวขอ้งกบั
อตุสาหกรรมอนัเนืѷองมาจากการทํางานของเครืѷองจักรทีѷเกีѷยวขอ้งหากบคุคลทีѷควบคมุเครืѷองจักรนีѸไมใ่ชค่นงานทีѷจา้ง
มาเพืѷอทํางานดงักลา่ว

3.  คนงานทีѷควบคมุเครืѷองจักรตอ้งปฏบิตัติามกฎระเบยีบทีѷเหมาะสมสอดคลอ้งกบัมาตรการทีѷนายจา้งทีѷเชา่เครืѷองจักรนีѸนํามาใช ้
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[การบงัคบัใชพ้ระราชบญัญตัคิวามปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(ดคูาํจาํกดัความของคาํวา่เครืѷองจกัรตามคาํส ัѷงของคณะรฐัมนตรไีดจ้ากยอ่หนา้ทีѷ (1) ของมาตราทีѷ 33 ของ
พระราชบญัญตั)ิ

มาตราทีѷ 10

เครืѷองจักรทีѷนยิามโดยคําสัѷงของคณะรัฐมนตรตีามทีѷปรากฏในยอ่หนา้ทีѷ (1) ของมาตราทีѷ 33 ของพระราชบญัญัตจิะ
หมายถงึโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยก 0.5 ตนัหรอืมากกวา่

[พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(ความเป็นเอกภาพของสญัญาณเพืѷอใชส้ ัѷงการทาํงานของเครน)

มาตราทีѷ 639

นายจา้งทีѷเป็นผูว้า่จา้งจะตอ้งกําหนดสญัญาณทีѷจะใชร้ว่มกนัเพืѷอใชส้ัѷงการทํางานของเครน ในกรณีทีѷคนงานในสงักดัของ
นายจา้งคนดงักลา่วและผูรั้บเหมาทีѷเกีѷยวขอ้งตา่งใชเ้ครนทํางานในสถานทีѷเดยีวกนั นายจา้งทีѷเป็นผูว้า่จา้งกําหนดสญัญาณ
ทีѷจะใชร้ว่มกนักบัทีѷผูรั้บเหมาทีѷเกีѷยวขอ้งรูจั้ก

(มาตรการทีѷผูใ้หเ้ชา่เครืѷองจกัรนํามาใชแ้ละอปุกรณอ์ืѷน ๆ)

มาตราทีѷ 666

ผูใ้หเ้ชา่เครืѷองจักรตอ้งดําเนนิมาตรการตอ่ไปนีѸเมืѷอปลอ่ยเชา่ซืѸอเครืѷองจักรทีѷเกีѷยวขอ้งใหก้บันายจา้งคนอืѷน

1.  ตรวจสอบเครืѷองจักรทีѷเกีѷยวขอ้งลว่งหนา้และทําการซอ่มและการบํารงุรักษาทีѷจําเป็นอืѷนๆ หากพบสิѷงผดิปกติ

2.  จัดทําเอกสารทีѷระบถุงึความสามารถ คณุลกัษณะพเิศษ และขอ้ควรระวงัสําหรับเครืѷองจักรทีѷเกีѷยวขอ้งใหก้บันายจา้งทีѷจะ
ทําการเชา่ซืѸอเครืѷองจักรเหลา่นัѸน
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บททีѷ 5 กฎระเบยีบวา่ดว้ยเครืѷองจกัรและสารอนัตราย
(การออกใบรบัประกนัการตรวจสอบ)

มาตราทีѷ 39

โมบายเครน (ทีѷมคีวามสามารถในการยก 3 ตนัหรอืมากกวา่) ตอ้งไดรั้บการตรวจสอบการผลติโดยบรษัิททีѷลงทะเบยีนไว ้
ทีѷดแูลการตรวจสอบหลงัการผลติเมืѷอเครืѷองจักรเหลา่นีѸไดรั้บการผลติ นําเขา้ ตดิตั Ѹงใหมห่รอืนํามาใชใ้หม ่จะตอ้งออก
ใบรับประกนัการตรวจสอบใหเ้มืѷอเครืѷองจักรผา่นเกณฑก์ารตรวจสอบแลว้ เมืѷอเปลีѷยนองคป์ระกอบทีѷเป็นโครงสรา้งหลกั
ของโมบายเครน จะตอ้งใหห้วัหนา้สํานักงานตรวจสอบมาตรฐานแรงงาน (Chief of the Labour Standards Inspection 
Office) ทําหนา้ทีѷตรวจสอบเครืѷองจักรเหลา่นีѸ จะมกีารออกใบรับรองการตรวจสอบหรอือนุมตัใิบรับรองการตรวจสอบทีѷออก
ไวเ้รยีบรอ้ยแลว้หากเครืѷองจักรผา่นเกณฑก์ารตรวจสอบ

(ขอ้จาํกดัในการใชง้าน)

มาตราทีѷ 40

หา้มใชโ้มบายเครน (ทีѷมนํีѸาหนักการยก 3 ตนัหรอืมากกวา่) ทีѷไมม่กีารออกใบรับรองการตรวจสอบให ้หา้มสง่มอบเครนเหลา่นีѸ
หรอืปลอ่ยใหเ้ชา่ซืѸอเครนเหลา่นีѸเวน้แตจ่ะแนบใบรับรองการตรวจสอบไปดว้ย

(ระยะเวลาทีѷมผีลใชข้องใบรบัรองการตรวจสอบ)

มาตราทีѷ 41

บคุคลทีѷตอ้งการตอ่อายใุบรับรองการตรวจสอบตอ้งใหบ้รษัิททีѷลงทะเบยีนไวเ้พืѷอทําหนา้ทีѷตรวจสอบประสทิธภิาพ 
เป็นผูทํ้าการตรวจสอบประสทิธภิาพของเครืѷองจักร

(ขอ้จาํกดัในการโอนยา้ย)

มาตราทีѷ 42

หา้มโอนยา้ย ทําการเชา่ซืѸอ หรอืตดิตั Ѹงเครืѷองจักรทีѷไมไ่ดร้ะบไุวต้ามคําสัѷงของคณะรัฐมนตรตีามทีѷปรากฏในยอ่หนา้ทีѷ (1) ของ
มาตราทีѷ 37 ของพระราชบญัญัต ิแตจํ่าเป็นตอ้งทํางานทีѷเป็นอนัตรายหรอืเสีѷยงภยั นํามาใชใ้นพืѸนทีѷอนัตรายหรอืนํามาใชเ้พืѷอ
ป้องกนัไมใ่หค้นงานตกอยูใ่นอนัตรายและสง่ผลเสยีตอ่สขุภาพของคนงาน และไดรั้บการกําหนดไวต้ามคําสัѷงของคณะรัฐมนตร ี
เวน้แตเ่ครืѷองจักรดงักลา่วมาพรอ้มกบัอปุกรณน์ริภยั หรอืเป็นไปตามมาตรฐานทีѷกําหนดโดยกระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและ
สวสัดกิาร

[การบงัคบัใชพ้ระราชบญัญตัคิวามปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(เครืѷองจกัรทีѷตอ้งสอดคลอ้งกบัมาตรฐานหรอืตดิต ัҟงอปุกรณน์ริภยัตามทีѷกาํหนดไวโ้ดยกระทรวงสาธารณสขุ 
แรงงานและสวสัดกิาร)

มาตราทีѷ 13

เครืѷองจักรตามทีѷกําหนดไวโ้ดยคําสัѷงของคณะรัฐมนตรทีีѷปรากฏในมาตราทีѷ 42 ของพระราชบญัญัต ิคอืโมบายเครน
ทีѷมนํีѸาหนักการยก 0.5 ตนัขึѸนไปแตไ่มถ่งึ 3 ตนั
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(การตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นคร ัҟงคราว)

มาตราทีѷ 45

เพืѷอใหส้อดคลอ้งกบัคําสัѷงของคณะรัฐมนตร ีจะตอ้งทําการตรวจสอบและบนัทกึผลการตรวจสอบเครืѷองจักรและอปุกรณอ์ืѷนๆ 
เชน่ หมอ้ไอนํѸา ตามทีѷกําหนดไวใ้นคําสัѷงของคณะรัฐมนตร ีกระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและสวสัดกิารจะเปิดเผยคูม่อืทีѷจําเป็น
เพืѷอการตรวจสอบดว้ยตวัเอง และหากจําเป็นอาจเผยแพรคํ่าแนะนําทีѷจําเป็นเกีѷยวกบัคูม่อืดงักลา่วเพืѷอการตรวจสอบดว้ยตวัเอง
นีѸใหก้บันายจา้ง บรษัิทตรวจสอบทีѷลงทะเบยีนไว ้และสมาคมตา่งๆ 

[การบงัคบัใชพ้ระราชบญัญตัคิวามปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(เครืѷองจกัรและอปุกรณอ์ืѷนๆ ทีѷตอ้งทาํการตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นคร ัҟงคราว)

มาตราทีѷ 15

ตอ้งทําการตรวจสอบดว้ยตวัเองกบัโมบายเครนและอปุกรณค์วบคมุโมเมนตข์องนํѸาหนักบรรทกุ พรอ้มบนัทกึผล
การตรวจสอบ
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บททีѷ 6 มาตรการทีѷนํามาใชเ้มืѷอวา่จา้งพนกังาน
(การใหค้วามรูเ้ร ืѷองความปลอดภยัและสขุภาพ)

มาตราทีѷ 59

เมืѷอวา่จา้งพนักงานใหม ่นายจา้งตอ้งใหค้วามรูพ้นักงานในเรืѷองความปลอดภยัหรอืสขุภาพทีѷเกีѷยวขอ้งกบัการทํางานทีѷคนงาน
ไดรั้บมอบหมายใหด้แูล เพืѷอใหส้อดคลอ้งกบัพระราชกฤษฎกีาของกระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและสวสัดกิาร

(พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ)

(การศกึษาพเิศษทีѷจาํเป็นตอ่การทาํงาน)

มาตราทีѷ 36

การทํางานทีѷเป็นอนัตรายหรอืเสีѷยงภยัตามทีѷกําหนดไวใ้นมาตราทีѷ 59 ของกฎหมายนีѸหมายถงึ

16.  การทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยกไมถ่งึ 1 ตนั (ยกเวน้การทํางานตา่งๆ ทีѷเกีѷยวขอ้งกบั
การขบัรถเครนบนถนน) 

มาตราทีѷ 60

นายจา้งตอ้งใหค้วามรูเ้รืѷองความปลอดภยัหรอืสขุภาพแกโ่ฟรแ์มนทีѷเพิѷงเขา้มารับตําแหน่งดงักลา่ว และคนงานคนอืѷนๆ ทีѷเพิѷง
เขา้มาทําหนา้ทีѷแนะนําหรอืควบคมุดแูลการทํางานของคนงานคนอืѷนโดยตรง (ยกเวน้การทํางานในตําแหน่งหวัหนา้งาน) 

[คูม่อืการศกึษาเรืѷองความปลอดภยัและสขุภาพสาํหรบัคนทีѷปจัจบุนัทาํงานทีѷเป็นอนัตรายหรอืเสีѷยงภยั]

การศกึษาเรืѷองความปลอดภยัและสขุภาพสําหรับคนควบคมุโมบายเครน

สําหรับคนงานทีѷดแูลงานตา่งๆ ทีѷตอ้งใชใ้บอนุญาตของคนควบคมุโมบายเครนประกอบ คนงานตอ้งเขา้ศกึษาในหลกัสตูร
การฝึกอบรมทกัษะสําหรับการทํางานของโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบา หรอืหลกัสตูรการศกึษาพเิศษสําหรับการใช ้
โมบายเครน และการศกึษาเรืѷองความปลอดภยัและสขุภาพเป็นระยะๆ หรอืเมืѷอไดเ้ปลีѷยนเครืѷองจักรและอปุกรณใ์หมแ่ทน
ของเดมิแลว้ นอกจากนัѸน ยงัแนะนําใหต้อ้งจัดการศกึษาเรืѷองความปลอดภยัและสขุภาพสําหรับบคุคลตา่งๆ ดงัตอ่ไปนีѸ: 
คนงานทีѷจะตอ้งทํางานทีѷรับมอบหมายเป็นครั Ѹงแรกในรอบกวา่ 3 ปีหลงัจากมคีณุสมบตัเิหมาะสมตรงกบังานทีѷรับผดิชอบ 
และคนงานทีѷยงัไมเ่คยไดรั้บมอบหมายใหทํ้างานทีѷเกีѷยวขอ้งในรอบกวา่ 5 ปี และจะไดรั้บมอบหมายใหทํ้างานนัѸนอกีครั Ѹง

(ภาคผนวก: หลกัสตูรการศกึษาเรืѷองความปลอดภยัและสขุภาพสําหรับคนควบคมุเครน, รวม 6 ชัѷวโมง)

หวัขอ้ เนืѸอหา เวลา
เครนและอปุกรณน์ริภยัรุน่ลา่สดุ โครงสรา้งและกลไกการควบคมุ 2.0 ชัѷวโมง

การจัดการและการบํารงุรักษาเครน
วธิกีารทํางาน แผนการทํางาน การตรวจสอบและ
การบํารงุรักษา

2.5 ชัѷวโมง

ตวัอยา่งการเกดิอบุตัเิหตแุละกฎหมายทีѷ
เกีѷยวขอ้ง

มาตรการป้องกนัและการบงัคบัใชพ้ระราชบญัญัติ
ความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ

1.5 ชัѷวโมง
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(ขอ้จาํกดัในการจา้งงาน)

มาตราทีѷ 61

นายจา้งตอ้งไมม่อบหมายใหค้นงานทํางานตา่งๆ ของเครนหรอืการทํางานอืѷนๆ ตามทีѷบญัญัตไิวใ้นคําสัѷงของคณะรัฐมนตร ีเวน้
แตค่นงานคนดงักลา่วไดรั้บใบอนุญาตจากผูอํ้านวยการกรมแรงงานประจําจังหวดั (Prefectural Labour Bureau) รวมถงึได ้
เขา้รว่มหลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะ หรอืมคีณุสมบตัอิืѷนๆ ตรงตามทีѷกําหนดไวใ้นคําสัѷงของคณะรัฐมนตร ีเมืѷอไดป้ฏบิตัหินา้ทีѷ
ตา่งๆ เหลา่นีѸแลว้ คนงานตอ้งแสดงเอกสารยนืยนัการมคีณุสมบตัขิองตน

[การบงัคบัใชพ้ระราชบญัญตัคิวามปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(การทาํงานทีѷเก ีѷยวขอ้งกบัขอ้จาํกดัในการมสีว่นรว่ม)

มาตราทีѷ 20

การทํางานทีѷกําหนดไวใ้นมาตราทีѷ 61 ของพระราชบญัญัตนิีѸหมายถงึ

7.  การทํางานของโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยก 1 ตนัหรอืมากกวา่ (ยกเวน้การทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัการขบั
รถเครนบนถนน)

16. งาน tamagake (การขงึสลงิ) หรอืการขงึสลงิทีѷเกีѷยวขอ้งกบัเครนและโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยก 
1 ตนัหรอืมากกวา่

[พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัเชงิอตุสาหกรรมและสขุภาพ]

(เง ืѷอนไขทีѷเก ีѷยวขอ้งกบัขอ้จาํกดัในการจา้งงาน)

มาตราทีѷ 41

สําหรับการทํางานทีѷระบไุวใ้นรายการทีѷ 7 ของมาตราทีѷ 20 ของการบงัคบัใชพ้ระราชบญัญัตคิวามปลอดภยัเชงิ
อตุสาหกรรมและสขุภาพระบวุา่ คนงานทีѷมคีณุสมบตัติรงกบัการทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการ
ยกไมถ่งึ 5 ตนั ตอ้งมใีบอนุญาตสําหรับคนควบคมุโมบายเครนหรอืจบหลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะสําหรับการทํางานของ
โมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบา
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5.2 พระราชกฤษฎกีาวา่ดว้ยความปลอดภยัสาํหรบัเครน

บททีѷ 1 บทบญัญตัทิ ัѷวไป
(ขอ้ยกเวน้ในการดาํเนนิการ)

มาตราทีѷ 2

พระราชกฤษฎกีานีѸไมไ่ดนํ้ามาใชก้บัเครน โมบายเครนหรอืเดอรร์คิทีѷมคีวามสามารถในการยกไมถ่งึ 0.5 ตนั

บททีѷ 3 โมบายเครน
สว่นทีѷ 1 การผลติและการตดิต ัҟง

(การตรวจสอบการผลติ)

มาตราทีѷ 55

นายจา้งทีѷผลติโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยก 3 ตนัหรอืมากกวา่ ตอ้งใหผู้อํ้านวยการกรมแรงงานมฝีีมอืประจําจังหวดั 
(Competent Prefectural Labour Bureau) ทําหนา้ทีѷตรวจสอบโมบายเครน (การตรวจสอบการผลติ)

2.  การตรวจสอบการผลติประกอบดว้ยการตรวจสอบโครงสรา้งและฟังกช์ัѷนของแตล่ะชิѸนสว่นของโมบายเครน และทําการ
ทดสอบนํѸาหนักบรรทกุและการทดสอบความสามารถในการทรงตวั

3.  การทดสอบนํѸาหนักบรรทกุครอบคลมุถงึการทําการยก การแกวง่ การขบัรถเครนและการดําเนนิการอืѷนๆ ขณะทีѷยกนํѸาหนัก
บรรทกุทีѷเทยีบเทา่กบั 1.25 เทา่ของนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

4.  การทดสอบความสามารถในการทรงตวัประกอบดว้ยการทํา Jigiri (ยกขึѸนเล็กนอ้ย) ภายใตส้ภาพทีѷไมเ่อืѸอตอ่การทรงตวัมาก
ทีѷสดุขณะทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷเทยีบเทา่กบั 1.27 เทา่ของนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

(ใบรบัรองการตรวจสอบสาํหรบัโมบายเครน)

มาตราทีѷ 59

ผูอํ้านวยการกรมแรงงานมฝีีมอืประจําจังหวดั (Competent Prefectural Labour Bureau) หรอืผูอํ้านวยการกรมแรงงานประจํา
จังหวดั (Prefectural Labour Bureau) จะตอ้งออกใบรับรองการตรวจสอบใหก้บัโมบายเครนทีѷผา่นการตรวจสอบดา้นการผลติ
หรอืการตรวจสอบการใชง้านตามลําดบัแลว้

2. ในกรณีทีѷใบรับรองการตรวจสอบโมบายเครนเสยีหายหรอืสญูหาย ตอ้งออกใบรับรองใหม่

3.  หากมกีารจัดสรรคนงานทีѷตดิตั Ѹงโมบายเครนอกีครั Ѹง สิѷงทีѷตอ้งทําคอืตอ่อายใุบรับรองการตรวจสอบโมบายเครนภายใน 10 วนั
นับจากมกีารจัดสรรกําลงัคนอกีครั Ѹง

(ระยะเวลาทีѷมผีลใชข้องใบรบัรองการตรวจสอบ)

มาตราทีѷ 60

ใบรับรองการตรวจสอบโมบายเครนจะมผีลใชต้ดิตอ่กนั 2 ปี อยา่งไรกด็ ีเมืѷอพจิารณาจากผลของการตรวจสอบการผลติหรอื
การตรวจสอบการใชง้าน ระยะเวลามผีลใชท้ีѷเกีѷยวขอ้งอาจจํากดัอยูท่ีѷไมถ่งึสองปี

(รายงานการตดิต ัҟง)

มาตราทีѷ 61

นายจา้งทีѷตอ้งการตดิตั Ѹงโมบายเครนจะตอ้งยืѷนรายงานการตดิตั Ѹงโมบายเครนพรอ้มรายละเอยีดขอ้กําหนดเฉพาะของ
โมบายเครน และใบรับรองการตรวจสอบโมบายเครน ใหก้บัหวัหนา้สํานักงานตรวจสอบมาตรฐานแรงงานมฝีีมอื (Competent 
Labour Standards Inspection Office) กอ่นลว่งหนา้ แตข่อ้กําหนดนีѸไมเ่กีѷยวขอ้งกบันายจา้งทีѷไดรั้บมอบอํานาจ
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(การทดสอบนํҟาหนกั และอืѷนๆ)

มาตราทีѷ 62

นายจา้งทีѷตดิตั Ѹงโมบายเครนจะตอ้งทําการทดสอบนํѸาหนักบรรทกุและการทดสอบความสามารถในการทรงตวัของเครน

สว่นทีѷ 2 การใชแ้ละการทาํงาน

(พรอ้มยืѷนแสดงใบรบัรองการตรวจสอบ)

มาตราทีѷ 63

นายจา้งตอ้งยืѷนแสดงใบรับรองการตรวจสอบโมบายเครนสําหรับโมบายเครนเมืѷอใชโ้มบายเครนทํางาน

(ขอ้จาํกดัในการใชง้าน)

มาตราทีѷ 64

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้มบายเครนหากไมต่รงตามมาตรฐานทีѷกําหนดไวโ้ดยรัฐมนตรกีระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและสวสัดกิาร

(ลกัษณะการโหลดเพืѷอใชเ้ป็นพืҟนฐานในการออกแบบ)

มาตราทีѷ 64-2

นายจา้งจะตอ้งพจิารณาลกัษณะการโหลดทีѷจะใชอ้า้งองิเมืѷอออกแบบโมบายเครน

(การปรบัอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึҟนชนปลายจมกูบมู)

มาตราทีѷ 65

ตอ้งปรับอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูของโมบายเครนเพืѷอใหร้ะยะหา่งจากพืѸนผวิดา้นบนของอปุกรณช์ว่ยยก
นํѸาหนักบรรทกุอยูท่ีѷ 0.25 เมตรหรอืมากกวา่ (0.05 เมตรหรอืมากกวา่สําหรับอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมูแบบ
ขบัเคลืѷอนโดยตรง) 

(การปรบัวาลว์ระบายแรงดนั)

มาตราทีѷ 66

ตอ้งปรับวาลว์ระบายแรงดนัเพืѷอใหว้าลว์ทํางานไมเ่กนินํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดสงูสดุ

มาตราทีѷ 66-2

ป้องกนัอนัตรายทีѷจะเกดิขึѸนกบัคนงานไดโ้ดยนายจา้งตอ้งกําหนดวธิกีารทํางานกบัโมบายเครน วธิป้ีองกนัการพลกิควํѷาของ
โมบายเครน การกําหนดตําแหน่งทีѷอยูใ่หก้บัคนงาน และระบบการกําหนดทศิทางการทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัการทํางานของ
โมบายเครนเทา่นัѸน

(การใชต้วัเกีѷยวนริภยั)

มาตราทีѷ 66-3

ตอ้งใชต้วัเกีѷยวนริภยัเมืѷอใชโ้มบายเครนยกนํѸาหนักบรรทกุ

(ขอ้จาํกดัในการจา้งงาน)

มาตราทีѷ 68

ในสว่นของการทํางานกบัโมบายเครนทีѷมคีวามสามารถในการยก 1 ตนัหรอืนอ้ยกวา่และนอ้ยกวา่ 5 ตนั (โมบายเครนรองรับ
นํѸาหนักเบา) คนงานทีѷจบหลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะสําหรับการทํางานของโมบายเครนรองรับนํѸาหนักเบาอาจเป็นคนปฏบิตั ิ
หนา้ทีѷ
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มาตราทีѷ 69

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้มบายเครนทีѷบรรทกุนํѸาหนักเกนินํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนดของเครน

(การจาํกดัมมุของเสาต ัҟง)

มาตราทีѷ 70

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้มบายเครนทีѷมมุของเสาตั Ѹงเกนิชว่งทีѷระบไุวใ้นขอ้กําหนดเฉพาะของโมบายเครน

(การแสดงความสามารถทีѷกาํหนด)

มาตราทีѷ 70-2

นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการเพืѷอแสดงขอ้มลูนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด เพืѷอใหค้นควบคมุโมบายเครนและคนงานขงึสลงิ
tamagake สามารถยนืยนัไดต้ลอดเวลา

(ขอ้หา้มในการใชง้าน)

มาตราทีѷ 70-3

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้มบายเครนทํางานในสถานทีѷโมบายเครนเสีѷยงจะพลกิควํѷาเนืѷองจากปัญหาดนิออ่นหรอืทําใหว้ตัถทุีѷฝังอยู่
ชาํรดุเสยีหาย แตก่รณีนีѸไมเ่กีѷยวขอ้งหากมกีารใชม้าตรการป้องกนัการพลกิควํѷา (แผน่เพลทวางบนพืѸน หรอืแผน่เพลทโลหะ 
เป็นตน้) ในพืѸนทีѷทีѷเกีѷยวขอ้ง

(ตาํแหนง่ของขาคํ ҟายนั)

มาตราทีѷ 70-4

เมืѷอนายจา้งใชโ้มบายเครนทีѷใชข้าคํѸายนัดว้ยทํางาน นายจา้งตอ้งวางโมบายเครนไวบ้นตวัรองหนุนขาคํѸายนั เชน่ แผน่เพลท
โลหะ ในตําแหน่งทีѷโมบายเครนอาจจะพลกิควํѷาได ้

การยดืขาคํ ҟายนั

มาตราทีѷ 70-5

นายจา้งตอ้งยดืขาคํѸายนัออกจนสดุเมืѷอทํางานทีѷตอ้งใชโ้มบายเครนพรอ้มกบัขาคํѸายนั แตไ่มใ่ชก้รณีนีѸหากไมส่ามารถยดื
ขาคํѸายนัออกจนสดุ และตอ้งมกีารคาดการณนํ์Ѹาหนักบรรทกุทีѷโมบายเครนจะรองรับไดอ้ยา่งแน่ชดัวา่ไมเ่กนินํѸาหนักบรรทกุทีѷ
กําหนดซึѷงสอดคลอ้งกบัความกวา้งทีѷขยายออกแลว้ของขาคํѸายนั

(สญัญาณแสดงการทาํงาน)

มาตราทีѷ 71

เมืѷอทํางานทีѷตอ้งใชโ้มบายเครน นายจา้งจะตอ้งระบสุญัญาณทีѷแน่นอนเพืѷอใชก้บัโมบายเครน แตง่ตั Ѹงบคุคลทีѷทําหนา้ทีѷให ้
สญัญาณดงักลา่ว และใหบ้คุคลดงักลา่วเป็นผูใ้หส้ญัญาณทีѷกําหนดขึѸนนัѸน อยา่งไรกด็ ีไมจํ่าเป็นตอ้งปฏบิตัติามนีѸหากมี
คนควบคมุโมบายเครนเพยีงคนเดยีวทีѷทํางานโดยเป็นการทํางานเพยีงลําพัง
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มาตราทีѷ 72

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้มบายเครนเป็นพาหนะเคลืѷอนยา้ยคนงาน หรอืใหค้นงานทํางานดว้ยการหอ้ยตวัลงมาจากเครน

มาตราทีѷ 73

นายจา้งอาจเตรยีมอปุกรณช์ว่ยขบัไวบ้นอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ และใหค้นงานนัѷงบนโมบายเครน ในกรณีทีѷไมส่ามารถ
หลกีเลีѷยงไดเ้นืѷองจากธรรมชาตขิองงานหรอืในกรณีทีѷจําเป็นตอ้งใชอ้ปุกรณด์งักลา่วเพืѷอความปลอดภยัในการทํางาน

(การหา้มเขา้ไปในพืҟนทีѷ)

มาตราทีѷ 74

นายจา้งตอ้งไมอ่นุญาตใหค้นงานเขา้ไปในพืѸนทีѷทีѷอาจทําใหค้นงานเสีѷยงไดรั้บอนัตรายจากการสมัผัสกบัโครงสรา้งสว่นบนของ
ระบบการแกวง่ของโมบายเครน

มาตราทีѷ 74-2

นายจา้งตอ้งไมอ่นุญาตใหค้นงานเขา้ไปอยูด่า้นลา่งนํѸาหนักบรรทกุทีѷยกไวท้ีѷอาจตกลงมาภายใตส้ถานการณต์อ่ไปนีѸ

1. เมืѷอใชต้ะขอยกเพืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน

2. เมืѷอใชแ้คลมป์ตวัเดยีวเพืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุขึѸน

3. เมืѷอใชส้ลงิแบบขาเดยีวโดยทีѷมจีดุหนึѷงจดุสําหรับใชล้วดสลงิเป็นตวัยกนํѸาหนักบรรทกุ

4. เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุหลายอยา่ง และนํѸาหนักบรรทกุเหลา่นัѸนไมย่ดึไวใ้หเ้ป็นกลุม่กอ้นและเกบ็ไวใ้นกลอ่ง

5.  เมืѷอยกนํѸาหนักบรรทกุดว้ยอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุหรอือปุกรณ ์tamagake ทีѷแรงยดึจะขึѸนอยูก่บัแรงแมเ่หล็กหรอื
แรงดนัลบ

6. เมืѷอลดความสงูของโหลดหรอือปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุลงดว้ยวธิกีารอืѷนทีѷไมใ่ชก่ารใชไ้ฟฟ้า

(การหยดุทาํงานช ัѷวคราวเมืѷอลมแรง)

มาตราทีѷ 74-3

นายจา้งตอ้งหยดุการทํางานทีѷเกีѷยวขอ้งกบัโมบายเครนไวช้ัѷวคราวเมืѷอคาดวา่จะมลีมกรรโชกแรง ซึѷงจะสง่ใหก้ารทํางานตา่งๆ 
ทีѷเกีѷยวขอ้งมอีนัตราย

(การป้องกนัการพลกิควํѷาเมืѷอลมแรง)

มาตราทีѷ 74-4

เมืѷอตอ้งหยดุทํางานชัѷวคราวเนืѷองจากลมกรรโชกแรง นายจา้งตอ้งดําเนนิมาตรการตา่งๆ เชน่ ยดึเสาตั Ѹงไวใ้หแ้น่น เพืѷอป้องกนั
อนัตรายทีѷจะเกดิกบัคนงานเมืѷอมแีนวโนม้วา่โมบายเครนอาจพลกิควํѷาได ้

(การหา้มทิҟงโมบายเครนไวโ้ดยไมม่คีนดแูล)

มาตราทีѷ 75

คนควบคมุโมบายเครนตอ้งไมอ่อกจากจดุทีѷปฏบิตังิานโดยเฉพาะเมืѷอมนํีѸาหนักบรรทกุทีѷยกขึѸนแลว้
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มาตราทีѷ 75-2

ยอ่หนา้ (1)

นายจา้งตอ้งใชม้าตรการตา่งๆ ตอ่ไปนีѸเมืѷอประกอบหรอืถอดแยกชิѸนสว่นของเสาตั Ѹงโมบายเครน

1.  แตง่ตั Ѹงตวับคุคลทีѷจะดแูลการทํางานและใหพ้นักงานทํางานภายใตก้ารกํากบัดแูลของบคุคลทีѷไดรั้บการแตง่ตั Ѹง

2.  หา้มพนักงานคนอืѷนทีѷไมเ่กีѷยวขอ้งกบัการทํางานเขา้ออกพืѸนทีѷ พรอ้มตดิประกาศแสดงขอ้หา้มนีѸ

3. หา้มพนักงานทํางานหากคาดวา่สภาพอากาศจะเลวรา้ยซึѷงจะทําใหเ้กดิอนัตรายไดห้ากทํางาน

ยอ่หนา้ (2)

นายจา้งตอ้งใหค้นงานทีѷควบคมุการทํางานเป็นผูดํ้าเนนิการตา่งๆ ดงัตอ่ไปนีѸ

1. พจิารณาเลอืกใชว้ธิกีารทํางานและกําหนดตวัคนงานทีѷจะทํางานตา่งๆ และกํากบัดแูลงาน

2. ตรวจสอบจดุบกพรอ่งของวสัด ุระบบการทํางานของเครืѷองมอืและอปุกรณต์า่งๆ และยกเลกิการใชร้ายการทีѷมขีอ้บกพรอ่ง

3.  ควบคมุการใชอ้ปุกรณป้์องกนัการพลดัตก ทีѷตอ้งมสีมรรถนะตรงตามทีѷกําหนดและใชร้ว่มกบัหมวกนริภยัในระหวา่งทํางาน

สว่นทีѷ 3 การตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นคร ัҟงคราว

(การตรวจสอบดว้ยตวัเองเป็นคร ัҟงคราว)

มาตราทีѷ 76

นายจา้งตอ้งทําการตรวจสอบโมบายเครนปีละหนึѷงครั Ѹง หลงัจากตดิตั Ѹงโมบายเครนแลว้

3.  นายจา้งตอ้งทําการทดสอบนํѸาหนักบรรทกุในระหวา่งทําการตรวจสอบดว้ยตวัเองประจําปี แตข่อ้กําหนดนีѸไมไ่ดนํ้ามาใชก้บั
โมบายเครนหากชว่งเวลามผีลบงัคบัใชข้องใบรับรองการตรวจสอบกําลงัจะหมดอายุ

4.  ทําการทดสอบนํѸาหนักบรรทกุเพืѷอตรวจสอบการทํางานตา่งๆ เชน่ การยก การแกวง่ และการขบัเครนตามความเร็วทีѷกําหนด
ในขณะทีѷยกนํѸาหนักบรรทกุทีѷมมีวลตรงกบันํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด

มาตราทีѷ 77

นายจา้งตอ้งทําการตรวจสอบดว้ยตวัเองตามรายการตอ่ไปนีѸของโมบายเครนเดอืนละหนึѷงครั Ѹง

1. ความผดิปกตขิองอปุกรณน์ริภยั อปุกรณเ์ตอืน เบรกและคลทัช์

2. ความเสยีหายของลวดสลงิและโซย่ก

3. ความเสยีหายของอปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ เชน่ ตะขอและตะกรา้ขดุ

4. ความเสยีหายของลวด สวติชบ์อรด์และชดุควบคมุ
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(การตรวจสอบกอ่นการทาํงานทีѷมขี ึҟนกอ่นเร ิѷมการทาํงาน)

มาตราทีѷ 78

นายจา้งตอ้งตรวจสอบฟังกช์ัѷนของอปุกรณป้์องกนัหวัตะขอขึѸนชนปลายจมกูบมู เครืѷองหมายนํѸาหนักบรรทกุทีѷกําหนด และ
อปุกรณเ์ตอืนอืѷนๆ รวมถงึระบบเบรก คลทัช ์และชดุควบคมุกอ่นเริѷมทํางานในแตล่ะวนัเมืѷอทํางานตา่งๆ ทีѷตอ้งใชโ้มบายเครน

(บนัทกึการตรวจสอบดว้ยตวัเอง)

มาตราทีѷ 79

นายจา้งตอ้งบนัทกึผลการตรวจสอบดว้ยตวัเองและเกบ็บนัทกึนัѸนไว ้3 ปี

(การซอ่มแซม)

มาตราทีѷ 80

นายจา้งตอ้งทําการซอ่มทนัทหีากพบสิѷงผดิปกตใิดๆ ในระหวา่งการตรวจสอบดว้ยตวัเองหรอืการตรวจสอบ

สว่นทีѷ 4 การตรวจสอบประสทิธภิาพ

(การตรวจสอบสมรรถนะ)

มาตราทีѷ 81

สําหรับการตรวจสอบสมรรถนะของโมบายเครน จําเป็นตอ้งทําการทดสอบนํѸาหนักบรรทกุดว้ย นอกเหนอืจากการตรวจสอบ
โครงสรา้งและฟังกช์ัѷนของแตล่ะชิѸนสว่นของโมบายเครน

(การตอ่อายใุบรบัรองการตรวจสอบ)

มาตราทีѷ 84

บรษัิทตรวจสอบสมรรถนะทีѷลงทะเบยีนไวจ้ะตอ่อายใุบรับรองการตรวจสอบโมบายเครนเมืѷอโมบายเครนผา่นการตรวจสอบ
สมรรถนะแลว้



114(th)

สว่นทีѷ 5 การปรบัเปลีѷยน การระงบัการใชง้านและการเลกิใช้

(ประกาศเรืѷองการปรบัเปลีѷยน)

มาตราทีѷ 85

นายจา้งทีѷตั Ѹงใจเปลีѷยนแปลงอะไหลต่ามรายการทีѷปรากฏดา้นลา่งนีѸตอ้งยืѷนเอกสารแสดงการปรับเปลีѷยนโมบายเครนพรอ้ม
แผนภาพตอ่หวัหนา้สํานักงานตรวจสอบมาตรฐานแรงงานมฝีีมอื (Competent Labour Standards Inspection Office)

1. เสาตั ѸงหรอืชิѸนสว่นอืѷนๆ ของระบบโครงสรา้ง

2. เครืѷองตน้กําลงั

3. เบรก

4. กลไกการยก

5. ลวดสลงิหรอืโซย่ก

6. อปุกรณช์ว่ยยกนํѸาหนักบรรทกุ เชน่ ตะขอและตะกรา้ขดุ

7. โครงแชสซี
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บททีѷ 8 การขงึลวดสลงิ Tamagake
สว่นทีѷ 1 อปุกรณ ์tamagake

(สมัประสทิธิѻความปลอดภยัของลวดสลงิ tamagake)

มาตราทีѷ 213

นายจา้งตอ้งไมใ่ชล้วดสลงิเป็นอปุกรณ ์tamagake สําหรับเครน โมบายเครนหรอืเดอรร์คิ เวน้แตส่มัประสทิธิѻความปลอดภยัอยู่
ทีѷ 6 หรอืมากกวา่

(สมัประสทิธิѻความปลอดภยัของโซ ่Tamagake)

มาตราทีѷ 213-2

นายจา้งตอ้งไมใ่ชโ้ซเ่วน้แตส่มัประสทิธิѻความปลอดภยัของโซเ่ทา่กบัหรอืมากกวา่คา่ตอ่ไปนีѸเมืѷอพจิารณาจากประเภทของโซ่

1. โซท่ีѷมคีา่ความแข็งแรงแรงดงึเป็น 400 N/mm2 หรอืมากกวา่: 4

2. โซท่ีѷมคีา่ความแข็งแรงแรงดงึนอ้ยกวา่ 400 N/mm2: 5

(ขอ้หา้มของการใชล้วดสลงิคณุภาพตํѷา)

มาตราทีѷ 215

นายจา้งตอ้งไมใ่ชล้วดสลงิหากอยูใ่นสภาพใดสภาพหนึѷงตอ่ไปนีѸรว่มกบัอปุกรณ ์tamagake ของเครน โมบายเครนหรอืเดอรร์คิ:

1.  ลวดทีѷขาด: ภายในแตล่ะเกลยีวของลวดสลงิ หากมากกวา่ 10% จํานวนลวดสลงิทั Ѹงหมด (ยกเวน้ลวดเตมิ) ขาด

2.  เสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลง: ลวดสลงิทีѷเสน้ผา่นศนูยก์ลางลดลงมากกวา่ 7% ของเสน้ผา่นศนูยก์ลางปกติ

3. การผดิรปู: ลวดสลงิทีѷมปีม

4. การกดักรอ่น: ลวดสลงิทีѷผดิรปูมากและ/หรอืผกุรอ่นรนุแรง

สว่นทีѷ 2 ขอ้จาํกดัในการจา้งงาน

(ขอ้จาํกดัในการจา้งงาน)

มาตราทีѷ 221

นายจา้งตอ้งไมม่อบหมายใหค้นงานรับผดิชอบการทํางานขงึลวดสลงิ tamagake สําหรับเครนทีѷมนํีѸาหนักการยก 1 ตนัหรอื
มากกวา่เวน้แตค่นงานไดศ้กึษาหลกัสตูรหนึѷงหรอืหลายหลกัสตูรตอ่ไปนีѸจนสําเร็จแลว้

1. คนงานทีѷศกึษาหลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะสําหรับการขงึลวดสลงิ tamagake

2.  คนงานทีѷศกึษาหลกัสตูรการฝึกอบรมการขงึลวดสลงิ tamagake ภายใตพ้ระราชบญัญัตกิารสง่เสรมิการพัฒนาทรัพยากร
บคุคล

3. หลกัสตูรอืѷนตามทีѷกระทรวงสาธารณสขุ แรงงานและสวสัดกิารเป็นผูกํ้าหนด
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หลักัสูตูรการฝึึกอบรมทักัษะ 
การใช้โ้มบายเครนรองรับังานเบา

หนังัสือืแบบฝึึกหัดั

โปรดดูคูำำ�ตอบของคำำ�ถามแต่ล่ะข้อ้ถัดัจากส่ว่นของคำำ�ถาม 
หรือืจะเลือืกดูคูำำ�ตอบและคำำ�อธิบิายเป็็นภาษาญี่่�ปุ่่� นได้จ้ากท้า้ยเล่ม่ 

タイ語版
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th

≪ I. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัโมบายเครนรองรับัน้ำำ ��หนักัเบา ≫

[คำำ�ถามที่่� 1]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�แสดงถึงึรัศัมีีการทำำ�งานของโมบายเครนในภาพประกอบได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง

(1) A (2) B
(3) C (4) D

ศูนูย์ก์ลางของการแกว่ง่

ศูนูย์ก์ลางของขาค้ำำ ��ยันั

จุดุกึ่่�งกลางของตะขอ
จุดุกึ่่�งกลางของสลักัเท้า้

[คำำ�ถามที่่� 2]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�แสดงถึงึพิกิัดัน้ำำ ��หนักัรวมในภาพประกอบได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง

(1) A (2) B
(3) A+B (4) B-A

A

B
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[คำำ�ถามที่่� 3]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

[ ] คือืคำำ�ที่่�นำำ�มาใช้ก้ับัเครนติดิรถบรรทุกุเท่า่นั้้ �น และกำำ�หนดได้จ้ากความสามารถในการทรงตัวั 
ของเครนเมื่่�อไม่ม่ีีน้ำ ำ ��หนักับรรทุกุอยู่่�บนกระบะวางสินิค้า้

(1) พิกิัดัน้ำำ��หนััก (2) น้ำำ��หนัักการยก
(3) พิกิัดัน้ำำ��หนัักรวม (4) พิกิัดัน้ำำ��หนัักรวมในสภาพที่่�ไม่ม่ีีโหลด

[คำำ�ถามที่่� 4]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งสำำ�หรับัคำำ�ศัพัท์ข์องโมบายเครน

(1) การชักัรอกขึ้้�นและการลดระดับัลงหมายถึึงการทำำ�งานเพื่่�อชักัรอกตะขอขึ้้�นหรือื 
ลดตะขอลง

(2) การขับัหมายถึึงพฤติกิรรมการขับัรถโมบายเครนด้ว้ยแรงเคลื่่�อนที่่�ของรถโมบาย
เครนเอง

(3) มุุมของเสาตั้้ �งหมายถึึงมุุมระหว่า่งแกนของเสาตั้้ �งและระนาบในแนวนอน
(4) การปรัับขึ้้�นหรือืลงสำำ�หรัับเสาตั้้ �งหมายถึึงการทำำ�งานเพื่่�อเปลี่่�ยนความยาวของเสาตั้้ �ง

[คำำ�ถามที่่� 5]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของโครงสร้า้งและระบบการทำำ�งานของโมบายเครน

(1) ความสูงูการยกหมายถึึงระยะห่า่งแนวดิ่่�งระหว่า่งขีีดจำำ�กัดัช่ว่งบนและขีีด 
จำำ�กัดัช่ว่งล่า่งที่่�สามารถยกอุุปกรณ์ช์่ว่ยการยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกขึ้้�นหรือืลง 
ได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภิาพ

(2) น้ำำ��หนัักการยกหมายถึึงน้ำำ��หนัักบรรทุุกสูงูสุุดที่่�สามารถวางบนโมบายเครนได้โ้ดย
พิจิารณาจากโครงสร้า้งและวัสัดุุที่่�ใช้ท้ำำ�ส่ว่นประกอบต่า่ง ๆ ของโมบายเครน

(3) จิกิิริิ ิ(การยกขึ้้�นเล็็กน้อ้ย) หมายถึึงการทำำ�งานเพื่่�อชักัรอกน้ำำ��หนัักบรรทุุกขึ้้�นจาก 
พื้้�นก่อ่น 2 เมตรและพัักไว้ใ้นตำำ�แหน่่งนั้้ �น

(4) การปรัับขึ้้�นหรือืลงสำำ�หรัับเสาตั้้ �งหมายถึึงการทำำ�งานเพื่่�อเปลี่่�ยนมุุมของเสาตั้้ �ง
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[คำำ�ถามที่่� 6]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายคำำ�จำำ�กัดัความของโมบายเครนได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง

(1) เครื่่�องจัักรที่่�สามารถยกหรือืลดน้ำำ��หนัักบรรทุุกได้ด้้ว้ยแรงเคลื่่�อนที่่�เท่า่นั้้ �น
(2) เครื่่�องจัักรที่่�สามารถยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกได้เ้องและเคลื่่�อนย้า้ยน้ำำ��หนัักบรรทุุกนั้้ �น 

ในแนวนอน
(3) เครื่่�องจัักรที่่�สามารถยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกและใช้แ้รงเคลื่่�อนที่่�เพื่่�อเคลื่่�อนย้า้ยน้ำำ��หนััก

บรรทุุกนั้้ �นในแนวนอน เครื่่�องจัักรจะมีีเครื่่�องต้น้กำำ�ลังัอยู่่�ภายในและสามารถเคลื่่�อน
ย้า้ยไปยังัตำำ�แหน่่งต่า่ง ๆ ได้ ้

(4) เครื่่�องจัักรที่่�สามารถยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกด้ว้ยแรงเคลื่่�อนที่่� แต่ไ่ม่ส่ามารถเคลื่่�อนย้า้ย
น้ำำ��หนัักบรรทุุกในแนวนอน

[คำำ�ถามที่่� 7]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

เครนติดิรถบรรทุกุส่ว่นใหญ่ม่ีีอุปุกรณ์เ์ครนติดิตั้้ �งไว้ร้ะหว่า่งกระบะวางสินิค้า้กับัแค็็บ โดย [ ] ต้อ้ง
น้อ้ยกว่า่สามตันั

(1) น้ำำ��หนัักการยก (2) พิกิัดัน้ำำ��หนัักรวม
(3) พิกิัดัน้ำำ��หนััก (4) ความสามารถในการรองรัับน้ำำ��หนััก

[คำำ�ถามที่่� 8]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

รถเครนแบบราฟเตอเรนหรือืเครนสี่่�ล้อ้สามารถ [ ] บนพื้้�นที่่�ขุรุขระและค่อ่นข้า้งยุบุตัวัได้ง้่า่ย

(1) ขับัเคลื่่�อน (2) หยุุดกระทันัหันั
(3) ขับัเคลื่่�อนด้ว้ยความเร็็วสูงู (4) ออกตัวัในทันัทีี
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[คำำ�ถามที่่� 9]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของคุณุลักัษณะพิเิศษของโมบายเครนหรือืโครงส่ว่นฐาน

(1) เครนรางรถไฟมีีโครงส่ว่นฐานที่่�ติดิตั้้ �งมาพร้อ้มกับัโครงเซสซีีและล้อ้ที่่�วิ่่ �งอยู่่�ด้า้นบน
สุุดของทางรถไฟ

(2) โครงส่ว่นฐานของรถเครนแบบราฟเตอเรนหรือืเครนสี่่�ล้อ้ผลิติขึ้้�นมาเป็็นพิเิศษเพื่่�อ
ใช้ก้ับัรถเครนแบบราฟเตอเรนหรือืเครนสี่่�ล้อ้

(3) เครนติดิรถบรรทุุกมีีลักัษณะเด่น่คือืมีีอุุปกรณ์เ์ครนสำำ�หรัับบรรทุุกและขนถ่า่ย  
และกระบะวางสินิค้า้เพื่่�อไว้บ้รรทุุกสินิค้า้

(4) การสั่่�งงานเครนติดิรถบรรทุุกจะดำำ�เนินิการจากภายในแค็็บสำำ�หรัับการขับัขี่่�

[คำำ�ถามที่่� 10]

ด้า้นล่า่งเป็็นรายละเอีียดของโมบายเครนประเภทหนึ่่�ง โปรดพิจิารณาว่า่เป็็นรายละเอีียดของเครน
ประเภทใดต่อ่ไปนี้้�

เครนประเภทนี้้�มีี ความเร็็วในการขับัขี่่�ที่ ่�ช้า้กว่า่ความเร็็วของเครนติดิรถบรรทุกุ และสามารถขับัเคลื่่�อน
ในโหมดบังัคับัเลี้้�ยวแบบพิเิศษ เช่น่ การเลี้้�ยวทั้้ �งล้อ้หน้า้และล้อ้หลังัในทิศิทางเดีียวกันั และมีีรัศัมีีการ
เลี้้�ยวที่่�แคบ จึงึสามารถเข้า้สู่่�พื้้�นที่่�แคบได้ ้เช่น่ ในเขตเมือืง

(1) เครนตีีนตะขาบ (2) เครนลอยน้ำำ��
(3) เครนรางรถไฟ (4) รถเครนแบบราฟเตอเรนหรือืเครนสี่่�ล้อ้

[คำำ�ถามที่่� 11]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่เ่รื่่ �องที่่�ต้อ้งวิติกกังัวลเมื่่�อติดิตั้้ �งขาค้ำำ ��ยันัของโมบายเครน

(1) การติดิตั้้ �งขาค้ำำ��ยันับนพื้้�นที่่�มั่่�นคงและเรีียบเสมอกันัเพื่่�อให้ต้ัวัถังัของเครนวาง 
ได้ใ้นแนวนอน

(2) การวางตัวัรองหนุุนขาค้ำำ��ยันัขนาดใหญ่แ่ละแข็็งแรงเนื่่�องจากน้ำำ��หนัักบรรทุุกสูงูสุุด 
ที่่�อยู่่�บนแท่น่ลอยของขาค้ำำ��ยันัแท่น่หนึ่่�งอาจเท่า่กับั 70% - 80% ของมวลรวมของ
ตัวัถังัรถเครนและน้ำำ��หนัักจริงิ ๆ ที่่�ยกขึ้้�น

(3) เมื่่�อติดิตั้้ �งขาค้ำำ��ยันัของเครนติดิรถบรรทุุก ให้ย้กยางล้อ้หน้า้ขึ้้�นจนพ้น้จากพื้้�น
(4) เมื่่�อติดิตั้้ �งขาค้ำำ��ยันั ให้ย้ืดืคานของขาค้ำำ��ยันัทั้้ �งด้า้นซ้า้ยและด้า้นขวาออกมาจนสุุด 

พร้อ้มสอดสลักัล็็อคเข้า้ไปเพื่่�อขันัยึึดคานให้แ้น่่น
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[คำำ�ถามที่่� 12]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

การยืดืยาวขึ้้�นหรือืหดลงสำำ�หรับัเสาตั้้ �งเป็็นขั้้ �นตอนที่่�ทำำ�ร่ว่มกับักระบอกไฮดรอลิกิเท่า่นั้้ �น หรือืกับักระ
บอกไฮดรอกลิกิและ [ ] ที่่�ยืดืยาวขึ้้�นหรือืหดสั้้ �นลงรวมกันั เพื่่�อทำำ�ให้เ้สาตั้้ �งที่่�ยังัไม่ม่ีีน้ำ ำ ��หนักับรรทุกุ
เบาขึ้้�น

(1) มอเตอร์ไ์ฮดรอลิกิ (2) ลวดสลิงิ
(3) สปริงิ (4) เฟืือง

[คำำ�ถามที่่� 13]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ห้า้มใช้ล้วดสลิงิหากลวด (ยกเว้น้ลวดเติมิ) ภายในลวดสลิงิหนึ่่�งเกลีียวชำำ�รุดุเกินิ [ ] เปอร์เ์ซ็็นต์ข์อง
จำำ�นวนลวดทั้้ �งหมด

(1) 3 (2) 5
(3) 7 (4) 10

[คำำ�ถามที่่� 14]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

เมื่่�อลดความสูงูของลวดสลิงิที่่�ใช้ช้ักัรอกลงมาจนต่ำำ��สุดุแล้ว้ ให้เ้หลือืลวดสลิงิส่ว่นต้น้บนดรัมัเก็็บลวด
สลิงิสำำ�หรับัการชักัรอกไว้ ้[ ] 

(1) อย่า่งน้อ้ย 1 รอบหรือืมากกว่า่ (2) อย่า่งน้อ้ย 2 รอบหรือืมากกว่า่
(3) อย่า่งน้อ้ย 3 รอบหรือืมากกว่า่ (4) อย่า่งน้อ้ย 4 รอบหรือืมากกว่า่

[คำำ�ถามที่่� 15]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของกลไกการชักัรอกหรือืตะขอของโมบายเครน

(1) กลไกการชักัรอกประกอบด้ว้ยมอเตอร์ไ์ฮดรอลิกิ เกีียร์ล์ดรอบสำำ�หรัับการชักัรอก 
ดรััมเก็บ็ลวดสลิงิสำำ�หรัับการชักัรอก คลัทัช์ ์เบรก เป็็นต้น้

(2) ตะขอของเครนประกอบด้ว้ยตะขอเดีียวและตะขอคู่่� โมบายเครนรองรัับน้ำำ��หนััก 
เบาส่ว่นใหญ่จ่ะใช้ต้ะขอคู่่�

(3) การชักัรอกขึ้้�นและการลดระดับัลงหมายถึึงการทำำ�งานเพื่่�อชักัรอกตะขอขึ้้�นหรือืลด
ตะขอลง

(4) ความเร็็วที่่�ใช้ช้ักัรอกจะขึ้้�นอยู่่�กับัความเร็็วที่่�กลไกการชักัรอกม้ว้นลวดสลิงิขึ้้�นและ
จำำ�นวนของลวดสลิงิ
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[คำำ�ถามที่่� 16]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของเสาตั้้ �งของโมบายเครน

(1) เสาตั้้ �งเทีียบเท่า่กับัแขนเมื่่�อยกน้ำำ��หนัักบรรทุุก
(2) เมื่่�อเสาตั้้ �งมีีมุุมเพิ่่�มขึ้้�น รััศมีีการทำำ�งานก็ข็ยายใหญ่ข่ึ้้�น
(3) การยืดืยาวขึ้้�นหรือืหดลงสำำ�หรัับเสาตั้้ �งหมายถึึงการเปลี่่�ยนแปลงความยาวของ 

เสาตั้้ �งด้ว้ยการยืดืหรือืหดเสาตั้้ �ง
(4) เสาตั้้ �งแบบโครงตาข่า่ยมักันำำ�มาใช้ร้่ว่มกับัเครนตีีนตะขาบขนาดใหญ่่

[คำำ�ถามที่่� 17]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในเครื่่�องหมายวงเล็็บใต้ภ้าพประกอบลวดสลิงิด้า้นล่า่ง

(1) เกลีียว (2) ปม
(3) ตะขอ (4) ลูกูรอก

[คำำ�ถามที่่� 18]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของลวดสลิงิ

(1) สิ่่�งสำำ�คัญัคือืต้อ้งตรวจเช็ค็ลวดสลิงิเป็็นครั้้ �งคราว พร้อ้มหล่อ่ลื่่�นลวดสลิงิเหล่า่ 
นั้้ �นโดยพิจิารณาจากสภาพที่่�เห็็น

(2) เกลีียวของลวดสลิงิจะเป็็นแบบ “เกลีียวปกติ”ิ หรือืแบบ “เกลีียวทิศิทางเดีียว”
(3) ต้อ้งไม่ใ่ช้ล้วดสลิงิที่่�เป็็นปมหรือืผุุกร่อ่น
(4) ดูขู้อ้มูลูเส้น้ผ่า่นศูนูย์ก์ลางของลวดสลิงิได้จ้ากเส้น้ผ่า่นศูนูย์ก์ลางของวงกลมที่่�สลักัไว้ ้

และหาได้จ้ากค่า่เฉลี่่�ยที่่�ได้จ้ากการวัดัพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัที่่�ให้ใ้นสองทิศิทาง

[คำำ�ถามที่่� 19]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของขาค้ำำ ��ยันั

(1) ขาค้ำำ��ยันัคือือุุปกรณ์ท์ี่่�นำำ�มาใช้ป้รัับปรุุงความสามารถในการทรงตัวัของตัวัถังัรถ 
เครนเมื่่�อใช้ท้ำำ�งานลำำ�เลีียงน้ำำ��หนัักบรรทุุก

(2) ขาค้ำำ��ยันัเป็็นอุุปกรณ์น์ิริภัยัที่่�จะทำำ�งานเมื่่�อตัวัถังัของเครนกำำ�ลังัจะพลิกิคว่ำำ��
(3) น้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�อยู่่�บนแท่น่ลอยของขาค้ำำ��ยันัจะเปลี่่�ยนแปลงไปตามทิศิทางของ

เสาตั้้ �ง
(4) พื้้�นดินิใกล้ผ้นัังป้้องกันัดินิถล่ม่หรือืไหล่ท่างมีีความอ่อ่นแอ ดังันั้้ �นจึึงต้อ้งติดิตั้้ �งขา

ค้ำำ��ยันัไว้ใ้ห้ห้่า่งจากพื้้�นที่่�ที่่�มีีลักัษณะดังักล่า่ว
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[คำำ�ถามที่่� 20]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของอุปุกรณ์น์ิริภัยัสำำ�หรับัโมบายเครน

(1) อุุปกรณ์ค์วบคุุมโมเมนต์ข์องน้ำำ��หนัักบรรทุุกคือือุุปกรณ์ท์ี่่�ป้้องกันัไม่ใ่ห้น้้ำำ��หนััก
กระแทกกับัลวดสลิงิชักัรอก

(2) เครื่่�องหมายแสดงมุุมของเสาตั้้ �งและเครื่่�องหมายแสดงน้ำำ��หนัักบรรทุุกคือือุุปกรณ์ ์
ที่่�ไม่ไ่ด้แ้สดงแค่มุุ่มของเสาตั้้ �งเท่า่นั้้ �น แต่ย่ังัแสดงให้เ้ห็็นถึึงความสัมัพัันธ์ร์ะหว่า่ง
พิกิัดัน้ำำ��หนัักรวมและความยาวของเสาตั้้ �ง

(3) เกจวัดัระดับัคือืเครื่่�องมือืวัดัเพื่่�อใช้ต้รวจเช็ค็ระดับัของตัวัถังัของเครน
(4) วาล์ว์ระบายแรงดันัจะป้้องกันัไม่ใ่ห้แ้รงดันัเพิ่่�มขึ้้�นอย่า่งผิดิปกติใินวงจรไฮดรอลิกิ

[คำำ�ถามที่่� 21]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

โมบายเครนที่่�ผลิติก่อ่นวันัที่่� 1 มีีนาคม 2019 ที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักัการยกไม่ถ่ึงึ 3 ตันัจะติดิตั้้ �งมาพร้อ้มกับั [ ] 
แทนอุปุกรณ์ท์ี่่�ใช้ป้้้องกันัการบรรทุกุน้ำำ ��หนักัเกินิ

(1) มิเิตอร์ว์ัดัน้ำำ��หนัักบรรทุุก (2) มิเิตอร์ว์ัดัการไหล
(3) เครื่่�องหมายแสดงน้ำำ��หนััก (4) อุุปกรณ์ท์ดสอบ

[คำำ�ถามที่่� 22]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

[ ] คือือุปุกรณ์ท์ี่่�ใช้ป้้้องกันัไม่ใ่ห้ล้วดสลิงิทามากาเกะ (การขึงึลวดสลิงิ) เลื่่�อนหลุดุออกจากตะขอ
เมื่่�อยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุ

(1) วาล์ว์ระบายแรงดันั (2) อุุปกรณ์แ์จ้ง้เตือืน
(3) อุุปกรณ์ต์รวจจัับ (4) ตัวัเกี่่�ยวนิริภัยั

[คำำ�ถามที่่� 23]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

[ ] คือือุปุกรณ์ท์ี่่�ป้้องกันัไม่ใ่ห้ส้่ว่นปลายของเสาตั้้ �งหรือืลวดสลิงิชำำ�รุดุเสีียหายเนื่่�องจากม้ว้นลวด
สลิงิสำำ�หรับัชักัรอกหลายรอบเกินิไป

(1) อุุปกรณ์ป้์้องกันัหัวัตะขอขึ้้�นชนปลาย
จมูกูบูมู

(2) วาล์ว์ระบายแรงดันั

(3) ขาค้ำำ��ยันั (4) เกจวัดัระดับั
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[คำำ�ถามที่่� 24]

ภาพประกอบด้า้นล่า่งแสดงพื้้�นที่่�ทำำ�งานของเครนติดิรถบรรทุกุ พื้้�นที่่�ใดต่อ่ไปนี้้�มีี ความมั่่ �นคงที่่�สุดุ

(1) A (ตำำ�แหน่่งเยื้้�องด้า้นหลังั) (2) B (ตำำ�แหน่่งเยื้้�องด้า้นข้า้ง)
(3) C (ตำำ�แหน่่งเยื้้�องด้า้นหน้า้) (4) A และ B (ตำำ�แหน่่งเยื้้�องด้า้นหลังั/

ตำำ�แหน่่งเยื้้�องด้า้นข้า้ง)

ศูนูย์ก์ลางของการแกว่ง่

ศูนูย์ก์ลางของขาค้ำำ ��ยันั

A (ตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นหลังั)
B (ตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นข้า้ง)
C (ตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นหน้า้)

[คำำ�ถามที่่� 25]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

การใช้เ้ครนมักัใช้บ้นพื้้�นที่่�ไม่ไ่ด้ล้าดยาง เมื่่�อติดิตั้้ �งโมบายเครน ให้ต้รวจเช็็คสภาพของ [ ] เพื่่�อ 

ไม่ใ่ห้ข้าค้ำำ ��ยันัจม

(1) ตัวัถังัของเครน (2) ยาง
(3) พื้้�น (4) ระดับั

[คำำ�ถามที่่� 26]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

พิกิัดัน้ำำ ��หนักัรวมของโมบายเครนขึ้้�นอยู่่�กับัสภาพต่า่ง ๆ เช่น่ [ ] ของขาค้ำำ ��ยันั รัศัมีีการทำำ�งานและ
ความยาวของเสาตั้้ �ง

(1) แท่น่ลอย (2) ความกว้า้งเมื่่�อยืดืออก
(3) ความกว้า้งในการยืดืยาวขึ้้�น 

หรือืหดลง
(4) พื้้�นที่่�ใช้ต้ิดิตั้้ �ง
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[คำำ�ถามที่่� 27]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

สำำ�หรับัเครนติดิรถบรรทุกุ ถือืว่า่การสั่่ �งการทำำ�งานของเครนในตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นหน้า้เป็็นจุดุที่่�มั่่ �นคง
น้อ้ยที่่�สุดุ ดังันั้้ �น จึงึต้อ้งทำำ�งานดังักล่า่วภายใน [ ]% หรือืน้อ้ยกว่า่ของประสิทิธิภิาพในการยกของ
ตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นหลังัและตำำ�แหน่ง่เยื้้�องด้า้นข้า้ง

(1) 10 (2) 15
(3) 25 (4) 100

[คำำ�ถามที่่� 28]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ความสามารถในการทรงตัวัของเครนหมายถึงึความเป็็นไปได้ท้ี่่�โมบายเครนจะหรือืจะไม่ ่[ ]

(1) พลิกิคว่ำำ�� (2) ทรงตัวั
(3) สั่่�น (4) ยืนืได้เ้อง

[คำำ�ถามที่่� 29]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้ควรระวังัสำำ�หรับัคนควบคุมุโมบายเครน

(1) ไม่ท่ำำ�ความสะอาด เติมิน้ำำ��มันัหรือืซ่อ่มในระหว่า่งที่่�ใช้ง้านเครน
(2) สั่่�งการเครนให้ส้อดคล้อ้งกับัสัญัญาณจากคนให้ส้ัญัญาณ
(3) หยุุดทำำ�งานทันัทีีและตรวจสอบสาเหตุุหากเกิดิเสีียงผิดิปกติ ิเครนสั่่�น มีีความร้อ้น 

กลิ่่�น หรือืความผิดิปกติอิื่่�น ๆ ในระหว่า่งที่่�ใช้ง้าน
(4) ปิิดการทำำ�งานของอุุปกรณ์น์ิริภัยัไว้ส้ักัระยะหากจำำ�เป็็นต้อ้งใช้โ้มบายเครนทำำ�งาน

เกินิขีีดความสามารถในการยก

[คำำ�ถามที่่� 30]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ประสิทิธิภิาพในการยกของโมบายเครนกำำ�หนดได้จ้ากแรงของการชักัรอก ความสามารถใน 

การทรงตัวัของเครน และ [ ]

(1) ความสูงูการยก (2) รััศมีีการทำำ�งาน
(3) ความเร็็วในการยืดืยาวขึ้้�นและหดลง (4) ความแข็็งแรงของเครน
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[คำำ�ถามที่่� 31]

ข้อ้ควรระวังัทั่่ �วไปข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ถู่กูต้อ้งสำำ�หรับัการใช้ง้านโมบายเครน

(1) เตรีียมเสื้้�อผ้า้ หมวกนิริภัยั หรือืรองเท้า้นิริภัยั และอุุปกรณ์อ์ื่่�น ๆ ไว้ใ้ห้เ้พีียงพอ
(2) ตรวจสอบสภาพของพื้้�นที่่�ทำำ�งานและสิ่่�งกีีดขวางที่่�อาจมีีอยู่่�ภายในพื้้�นที่่�ทำำ�งาน
(3) ปฏิบิัตัิติามคำำ�แนะนำำ�แม้ว้่า่คุุณจะถูกูขอให้ท้ำำ�งานที่่�ไม่ม่ีีความปลอดภัยัก็ต็าม
(4) ยืนืยันัว่า่ผู้้�ที่ ่�จะปฏิบิัตัิหิน้า้ที่่�กับัเครนได้แ้สดงใบอนุุญาตที่่�ถูกูต้อ้งแล้ว้

[คำำ�ถามที่่� 32]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ถู่กูต้อ้งเกี่่�ยวกับัประสิทิธิภิาพของโมบายเครน หรือืต้อ้งวิติกกังัวลในระหว่า่งที่่�ใช้ ้

โมบายเครน

(1) สิ่่�งสำำ�คัญัคือืต้อ้งยืนืยันัถึึงประสิทิธิภิาพในการยกของโมบายเครน
(2) ค่า่ที่่�แสดงในตารางพิกิัดัน้ำำ��หนัักรวมคือืผลรวมของมวลที่่�แท้จ้ริงิของน้ำำ��หนัักบรรทุุก

ที่่�ยกขึ้้�นและมวลของอุุปกรณ์ช์่ว่ยยกน้ำำ��หนัักบรรทุุก ดังันั้้ �น จึึงต้อ้งคำำ�นวณมวลที่่�แท้ ้
จริงิของน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�จะยก

(3) ค่า่ของพิกิัดัน้ำำ��หนัักรวมสำำ�หรัับเครนติดิรถบรรทุุกกำำ�หนดได้จ้ากความแข็็งแรงของ
เครน (ส่ว่นใหญ่เ่ป็็นความแข็็งแรงของเสาตั้้ �ง) โดยจะไม่พ่ิจิารณาเรื่่�องของรััศมีีการ
ทำำ�งานเลย

(4) ประสิทิธิภิาพในการยกเครนของเครนติดิรถบรรทุุกจะไม่เ่ท่า่กันัโดยขึ้้�นอยู่่�กับั
ลักัษณะของน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�อยู่่�บนกระบะวางสินิค้า้

[คำำ�ถามที่่� 33]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายประสิทิธิภิาพของโมบายเครนได้ถู้กูต้อ้ง

(1) หากแกว่ง่ด้ว้ยความเร็็วมากเกินิไป น้ำำ��หนัักบรรทุุกจะแกว่ง่ออกไปด้า้นนอกเนื่่�องจาก
เกิดิแรงเหวี่่�ยงหนีีศูนูย์ก์ลางในระหว่า่งการแกว่ง่ และรััศมีีการทำำ�งานจะเพิ่่�มขึ้้�น

(2) มีีรายละเอีียดทั้้ �งในส่ว่นความเร็็วในการทำำ�งานของชักัรอกน้ำำ��หนัักบรรทุุก การยก
เสาตั้้ �ง การยืดืเสาตั้้ �งออก และการแกว่ง่ของโมบายเครนเมื่่�อเครนอยู่่�ในสภาวะ 
ไร้น้้ำำ��หนัักบรรทุุก และเครื่่�องยนต์เ์ดินิด้ว้ยความเร็็วต่ำำ��

(3) เมื่่�อใช้เ้ครนติดิรถบรรทุุกเพื่่�อยกและแกว่ง่น้ำำ��หนัักบรรทุุก ประสิทิธิภิาพในการยกจะ
ไม่แ่ตกต่า่งกันัในแต่ล่ะพื้้�นที่่�ทำำ�งาน

(4) เมื่่�อติดิตั้้ �งโมบายเครนในแนวนอน ประสิทิธิภิาพในการยกจะไม่แ่ตกต่า่งกันัตาม
ความกว้า้งในการยืดืขาค้ำำ��ยันัออก
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[คำำ�ถามที่่� 34]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้ควรระวังัสำำ�หรับัการใช้ง้านโมบายเครน

(1) ไม่ด่ึึงน้ำำ��หนัักบรรทุุกทางด้า้นข้า้ง แนวดิ่่�งหรือืแนวเฉีียงก่อ่นทำำ�จิกิิริิ ิ(การยกขึ้้�นเล็็กน้อ้ย)
(2) เมื่่�อดึึงลวดสลิงิทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ) ออกจากน้ำำ��หนัักบรรทุุก ให้ค้ล้อ้ง

ห่ว่งของลวดสลิงิทามากาเกะเข้า้กับัตะขอของเครน ก่อ่นใช้ว้ิธิีีชักัรอกเพื่่�อดึึงลวด
สลิงิออกมา

(3) เมื่่�อเกิดิการแกว่ง่ในระหว่า่งที่่�ใช้เ้ครน ให้ท้ำำ�ตามสัญัญาณที่่�ได้จ้ากคนให้ส้ัญัญาณ
(4) ทำำ�การแกว่ง่ขณะที่่�ใช้ค้วามเร็็วต่ำำ��เนื่่�องจากน้ำำ��หนัักบรรทุุกจะแกว่ง่ตัวัออกด้า้นนอก

ตามแรงเหวี่่�ยงหนีีศูนูย์ก์ลาง ซึ่่�งอาจทำำ�ให้เ้ครนคว่ำำ��ได้ ้

[คำำ�ถามที่่� 35]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

คนควบคุมุโมบายเครนต้อ้ง [ ] เครนที่่�จะใช้ง้านก่อ่นเริ่่ �มต้น้ทำำ�งานในแต่ล่ะวันั

(1) ถอดแยกชิ้้�นส่ว่น (2) ทำำ�การตรวจสอบการผลิติของ
(3) ทำำ�การตรวจสอบประสิทิธิภิาพของ (4) ทำำ�การตรวจเช็ค็

[คำำ�ถามที่่� 36]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้ควรระวังัสำำ�หรับัการใช้ง้านโมบายเครน

(1) ทำำ�การแกว่ง่ขณะที่่�ความเร็็วต่ำำ��
(2) ระวังัเรื่่�องตำำ�แหน่่งของตะขอเมื่่�อยืดืเสาตั้้ �งให้ย้าวขึ้้�นหรือืหดให้ส้ั้้ �นลง เนื่่�องจาก

ตะขอที่่�ใช้ร้่ว่มกันัจะถูกูชักัรอกขึ้้�นหรือืลดระดับัลงสอดคล้อ้งกับัการยืดืเสาตั้้ �งหรือื
การหดเสาตั้้ �ง

(3) ห้า้มหยุุดการทำำ�งานของโมบายเครนด้ว้ยการแตะเบรกหรือืใช้ค้ันัโยกอย่า่งกะทันัหันั 
เพราะวิธิีีการเหล่า่นี้้�อาจทำำ�ให้เ้ครนล้ม้ ทำำ�ให้เ้สาตั้้ �งชำำ�รุุดเสีียหาย หรือืทำำ�ให้ล้วด
สลิงิขาด

(4) ใช้ค้ันัโยกควบคุุมทันัทีีเพื่่�อยกหรือืลดน้ำำ��หนัักบรรทุุกเฉพาะก่อ่นการทำำ�จิกิิริิ ิ 
(การยกขึ้้�นเล็็กน้อ้ย) เท่า่นั้้ �น หรือืลดความสูงูของน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�หนัักลง

[คำำ�ถามที่่� 37]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของงานหรือืเมื่่�อทำำ�งานงานด้ว้ยโมบายเครนเสร็จแล้ว้

(1) หลังัจากทำำ�งานเสร็จแล้ว้ ต้อ้งเก็บ็ตะขอไว้ท้ี่่�ความสูงูของจิกิิริิ ิ(การยกขึ้้�นเล็็กน้อ้ย)
(2) ห้า้มเคลื่่�อนย้า้ยสัมัภาระขณะที่่�ประคองไว้ ้
(3) ห้า้มทำำ�จิกิิริิ ิ(การยกขึ้้�นเล็็กน้อ้ย) ด้ว้ยการยกเสาตั้้ �งขึ้้�นหรือืยืดืเสาตั้้ �งออก
(4) เมื่่�อทำำ�งานเสร็จแล้ว้ ให้เ้ก็บ็เสาตั้้ �งและขาค้ำำ��ยันั ส่ว่นเครนต้อ้งอยู่่�ประจำำ�ในตำำ�แหน่่ง

ขับัขี่่�
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[คำำ�ถามที่่� 38]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของการทำำ�งานกับัโมบายเครนที่่�อยู่่�ใกล้ส้ายไฟ

(1) สายไฟฟ้้าแรงสูงูมีีโครงสร้า้งที่่�ป้้องกันัไม่ใ่ห้ก้ระแสไฟฟ้้าไหลแม้เ้สาตั้้ �งหรือืลวด
สลิงิสัมัผััสกับัสายไฟดังักล่า่ว

(2) สายไฟฟ้้าแรงสูงูอาจคายกระแสไฟฟ้้าออกมาได้แ้ม้เ้สาตั้้ �งหรือืลวดสลิงิไม่ไ่ด้ส้ัมัผััส
กับัสายไฟโดยตรง

(3) เมื่่�อทำำ�งานใกล้ส้ายไฟ ให้ต้รวจสอบว่า่มีีการใช้ม้าตรการป้้องกันัไฟดูดู เช่น่  
ไลน์ก์าร์ด์ครอบสายไฟ หรือืแต่ง่ตั้้ �งเจ้า้หน้า้ที่่�กำำ�กับัดูแูลเรื่่�องนี้้�แล้ว้

(4) การปล่อ่ยให้เ้สาตั้้ �งหรือืลวดสลิงิสัมัผััสกับัสายไฟในระหว่า่งการใช้เ้ครนติดิรถ
บรรทุุกจะทำำ�ให้ค้นควบคุุมเครนหรือืคนงานที่่�ทำำ�งานทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ) 
ถูกูไฟดูดูได้ ้

[คำำ�ถามที่่� 39]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่เ่รื่่ �องที่่�ต้อ้งวิติกกังัวลเมื่่�อใช้โ้มบายเครนในขณะที่่�สภาพอากาศแปรปรวน

(1) แม้ว้่า่จะมีีเหตุุการณ์ฟ้์้าร้อ้งอยู่่�ในบริเิวณใกล้เ้คีียงในระหว่า่งการทำำ�งาน เสาตั้้ �งจะ 
ทำำ�หน้า้ที่่�เป็็นสายล่อ่ฟ้้าเอง จึึงไม่ต่้อ้งเป็็นห่ว่งเรื่่�องฟ้้าผ่า่

(2) ฝนตกหนัักจะทำำ�ลายทัศันวิสิัยัในการมองเห็็น และทำำ�ให้พ้ื้้�นอ่อ่นตัวัได้ง้่า่ย ดังันั้้ �น 
จุุดที่่�ติดิตั้้ �งขาค้ำำ��ยันัอาจยุุบตัวัลงได้ ้

(3) โมบายเครนไวต่อ่กระแสลมหากน้ำำ��หนัักบรรทุุกมากขึ้้�นหรือืชักัรอกสูงูขึ้้�นไป หรือื
หากเสาตั้้ �งยาวขึ้้�น

(4) หากความเร็็วลมเฉลี่่�ยตลอดระยะเวลา 10 นาทีีเท่า่กับั 10 ม./วินิาทีีหรือืสูงูกว่า่ 
ต้อ้งระงัับการใช้เ้ครนไว้ช้ั่่�วคราว

[คำำ�ถามที่่� 40]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้ควรระวังัที่่�ถูกูต้อ้งเมื่่�อทำำ�การตรวจเช็็คโมบายเครน หรือืทำำ�งานใกล้ ้ๆ กับัสายไฟ 
หรือืเมื่่�ออยู่่�ท่า่มกลางสภาพอากาศแปรปรวน

(1) อนุุญาตให้ค้นงานเข้า้ไปในพื้้�นที่่�ตรวจสอบและบำำ�รุุงรัักษา
(2) เมื่่�อเกิดิเหตุุการณ์ฟ้์้าร้อ้ง ให้ห้ยุุดทำำ�งาน ปรัับเสาตั้้ �งมาไว้ท้ี่่�ตำำ�แหน่่งขับัเคลื่่�อน  

และสั่่�งอพยพ
(3) ขณะที่่�ตรวจเช็ค็ ให้จ้อดรถเครนไว้บ้นพื้้�นผิวิที่่�มั่่�นคงและเรีียบเสมอกันัภายใน 

สถานที่่�ปลอดภัยั
(4) ทำำ�ความเข้า้ใจคู่่�มือืการใช้ง้านของโมบายเครนที่่�จะทำำ�การตรวจเช็ค็ให้เ้ข้า้ใจก่อ่น
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≪ II. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัเครื่่�องต้น้กำำ�ลังัและกระแสไฟฟ้้า ≫

[คำำ�ถามที่่� 1]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ห่น้า้ที่่�ที่ ่�ถูกูต้อ้งของน้ำำ ��มันัเครื่่�อง 

(1) ทำำ�ความเย็็น (2) ทำำ�ความสะอาด
(3) ทำำ�ให้แ้ห้ง้ (4) หล่อ่ลื่่�น

[คำำ�ถามที่่� 2]

ด้า้นล่า่งเป็็นรายละเอีียดของอุปุกรณ์ช์นิดิหนึ่่�ง โปรดพิจิารณาว่า่เป็็นรายละเอีียดของอุปุกรณ์ใ์ดต่อ่ไปนี้้�

อุปุกรณ์น์ี้้�จัดัเก็็บกระแสไฟฟ้้าและป้้อนไฟให้ก้ับัอุปุกรณ์อ์ื่่�น เช่น่ มอเตอร์ส์ตาร์ท์และระบบ 
ไฟส่อ่งสว่า่ง

(1) สายพานพััดลม (2) แบตเตอรี่่�
(3) รัังผึ้้�งหม้อ้น้ำำ�� (4) หม้อ้กรองอากาศ

[คำำ�ถามที่่� 3]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่คุ่ณุสมบัตัิทิี่ ่�ถูกูต้อ้งของเครื่่�องยนต์ด์ีีเซล

(1) ต้น้ทุุนการดำำ�เนินิการที่่�ต่ำำ��
(2) เสีียงดังัและเครื่่�องสั่่�น
(3) ใช้น้้ำำ��มันัเบนซินิเป็็นเชื้้�อเพลิงิ
(4) ทำำ�ความร้อ้นได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภิาพ

[คำำ�ถามที่่� 4]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืข้อ้ควรระวังัเมื่่�อใช้ง้านเครื่่�องยนต์์

(1) เมื่่�อเครื่่�องยนต์แ์ละน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิเย็็นลงแล้ว้ ให้ใ้ช้เ้ครื่่�องยนต์ท์ี่่�ความเร็็วสูงู 
จนกระทั่่�งอุุณหภูมูิเิพิ่่�มขึ้้�นมาอยู่่�ในระดับัที่่�เหมาะสม

(2) เมื่่�อใช้เ้ครนเสร็จแล้ว้ ให้ป้รัับสวิติช์ ์PTO มาที่่�ตำำ�แหน่่ง OFF และเสีียบกุุญแจ
สตาร์ท์ค้า้งไว้เ้พื่่�อให้ส้ตาร์ท์เครื่่�องได้ทุุ้กเมื่่�อที่่�ต้อ้งการ

(3) เมื่่�อใช้เ้ครนเสร็จแล้ว้ ต้อ้งอย่า่ลืมืปรัับสวิติช์ ์PTO มาที่่�ตำำ�แหน่่ง OFF ก่อ่นขับัรถ
(4) ในระหว่า่งการตรวจเช็ค็รถเครน ให้ส้ตาร์ท์เครื่่�องยนต์เ์พื่่�อทำำ�ความสะอาด  

เติมิน้ำำ��มันัหรือืลงมือืซ่อ่ม
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[คำำ�ถามที่่� 5]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ในระบบไฮดรอลิกิ แรงที่่�ส่ง่ไปยังั [ ] ในพื้้�นที่่�ที่ ่�เล็็กลงจะเพิ่่�มขึ้้�นทวีีคูณูเป็็นสัดัส่ว่นกับัพื้้�นที่่�ที่ ่�ใหญ่ข่ึ้้ �น

(1) วาล์ว์ (2) มอเตอร์์
(3) ถังัน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ (4) ลูกูสูบู

[คำำ�ถามที่่� 6]

ในระบบไฮดรอลิกิที่่�แสดงในภาพประกอบ แรงข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ที่ ่�ถูกูส่ง่ไปยังัลูกูสูบู B เมื่่�อแรง  
10 นิวิตันักระทำำ�กับัลูกูสูบู A สำำ�หรับัคำำ�ถามข้อ้นี้้� จะไม่ค่ำำ�นึงึถึงึมวลของลูกูสูบู

(1) 10 นิวิตันั (2) 50 นิวิตันั
(3) 100 นิวิตันั (4) 200 นิวิตันั

1 cm2 10 cm2

น้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิ

[คำำ�ถามที่่� 7]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

หลักัการของแรงดันัไฮดรอลิกิเป็็นไปตามกฎของปาสคาลที่่�ว่า่ “แรงดันัที่่�กระทำำ�กับัส่ว่นหนึ่่�งของ [ ] 
ที่่�ถูกูจำำ�กัดัไว้จ้ะถูกูส่ง่ผ่า่น [ ] ตามลักัษณะที่่�เป็็นอยู่่�เดิมิ”

(1) แก๊ส๊ (2) ของเหลว
(3) เนื้้�อสารที่่�แข็็ง (4) เนื้้�อสารที่่�หนืดืข้น้



16(th)

th

[คำำ�ถามที่่� 8]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของข้อ้ดีีและข้อ้เสีียของระบบไฮดรอลิกิ

(1) ระบบไฮดรอลิกิมีีขนาดเล็็กกะทัดัรััดและน้ำำ��หนัักเบา
(2) น้ำำ��มันัไฮดรอลิกิรั่่�วซึึมไม่ใ่ช่ปั่ัญหา และเราสามารถควบคุุมได้จ้ากระยะไกล
(3) การวางระบบท่อ่ของระบบไฮดรอลิกิทำำ�ได้ย้าก
(4) เครื่่�องยนต์จ์ะมีีประสิทิธิภิาพแตกต่า่งกันัไปตามอุุณหภูมูิขิองน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ

[คำำ�ถามที่่� 9]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

วาล์ว์ควบคุมุไฮดรอลิกิทำำ�หน้า้ที่่�ควบคุมุ [ ] ของน้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิ แรงดันั และอัตัราการไหล

(1) ขนาด (2) ระบบท่อ่
(3) ทิศิทาง (4) เวลา

[คำำ�ถามที่่� 10]

ด้า้นล่า่งเป็็นรายละเอีียดของวาล์ว์ควบคุมุไฮดรอลิกิ โปรดพิจิารณาว่า่เป็็นรายละเอีียดของวาล์ว์ควบคุมุ
ไฮดรอลิกิใดต่อ่ไปนี้้�

วาล์ว์นี้้�จะปล่อ่ยน้ำำ ��มันัไหลผ่า่นได้เ้ต็็มที่่�ในทิศิทางหนึ่่�ง และห้า้มไหลในทิศิทางตรงกันัข้า้ม

(1) วาล์ว์สลับัทิศิทาง (2) วาล์ว์กันักลับั
(3) วาล์ว์ควบคุุมลำำ�ดับั (4) วาล์ว์ระบายแรงดันั

[คำำ�ถามที่่� 11]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายระบบไฮดรอลิกิไม่ถู่กูต้อ้ง

(1) กระบอกสูบูไฮดรอลิกิคือือุุปกรณ์ท์างกลที่่�จะแปลงน้ำำ��มันัแรงดันัที่่�ส่ง่เข้า้มาเป็็นการ
เคลื่่�อนที่่�เชิงิเส้น้

(2) ถังัน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิคือือุุปกรณ์ท์ี่่�จััดเก็บ็น้ำำ��มันั
(3) มอเตอร์ไ์ฮดรอลิกิคือือุุปกรณ์ท์ี่่�สร้า้งแรงดันัไฮดรอลิกิ 
(4) วาล์ว์ควบคุุมไฮดรอลิกิทำำ�หน้า้ที่่�ควบคุุมทิศิทางของน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ แรงดันั  

และอัตัราการไหล
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[คำำ�ถามที่่� 12]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

[ ] ขับัเคลื่่�อนด้ว้ยเครื่่�องยนต์แ์ละจะดูดูน้ำำ ��มันัจากถังัน้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิ คายออกมาในรูปูของน้ำำ ��มันั
แรงดันั และส่ง่ไปที่่�หัวัขับัวาล์ว์แบบไฮดรอลิกิ

(1) เครื่่�องกำำ�เนิดิแรงดันัไฮดรอลิกิ (2) อุุปกรณ์ค์วบคุุมไฮดรอลิกิ
(3) อุุปกรณ์เ์สริมิ (4) อุุปกรณ์ค์วบคุุมแรงดันั

[คำำ�ถามที่่� 13]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ตัวักรองจะทำำ�ความสะอาดน้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิและขจัดั [ ]

(1) ความเค็็ม (2) ความร้อ้น
(3) สารปนเปื้้�อน (4) กระแสไฟฟ้้า

[คำำ�ถามที่่� 14]

ด้า้นล่า่งเป็็นรายละเอีียดของวาล์ว์ควบคุมุไฮดรอลิกิ โปรดพิจิารณาว่า่เป็็นรายละเอีียดของวาล์ว์ควบคุมุ
ไฮดรอลิกิใดต่อ่ไปนี้้�

วาล์ว์ที่่�นำำ�มาใช้เ้พื่่�อลดแรงดันัในชิ้้�นส่ว่นของวงจรไฮดรอลิกิ

(1) วาล์ว์กันักลับั (2) วาล์ว์ลดแรงดันั
(3) วาล์ว์ระบายแรงดันั (4) วาล์ว์ควบคุุมลำำ�ดับั

[คำำ�ถามที่่� 15]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายถึงึการบำำ�รุงุรักัษาระบบไฮดรอลิกิได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง

(1) ความล้ม้เหลวของระบบไฮดรอลิกิที่่�เกิดิขึ้้�นนั้้ �นส่ว่นใหญ่ส่ัมัพัันธ์ก์ับัสารปนเปื้้�อน
ภายในน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ และการรั่่�วไหลของน้ำำ��มันัภายในท่อ่ดักัท์์

(2) ท่อ่ของระบบไฮดรอลิกิจะถูกูซีีลไว้ ้เพื่่�อไม่ใ่ห้ส้ารปนเปื้้�อนและความชื้้�นเข้า้มา
ภายใน

(3) หากจาระบีีรวมเข้า้กับัน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ น้ำำ��มันัไฮดรอลิกิจะเปลี่่�ยนเป็็นสีีขาวน้ำำ��นม  
ซึ่่�งจะไม่ม่ีีผลต่อ่การทำำ�งานของเครน จึึงไม่จ่ำำ�เป็็นต้อ้งเปลี่่�ยนถ่า่ยน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ

(4) ไม่จ่ำำ�เป็็นต้อ้งเปลี่่�ยนอะไหล่ไ่ส้ก้รองแม้น้้ำำ��มันัไฮดรอลิกิสกปรกมาก
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[คำำ�ถามที่่� 16]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ระบบไฮดรอลิกิจะมีีประสิทิธิภิาพที่่�สุดุหากใช้น้้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิภายใต้อุ้ณุหภูมูิทิี่ ่�เหมาะสม และ [ ] 
เป็็นส่ว่นที่่�สำำ�คัญั

(1) อากาศ (2) ความชื้้�น
(3) การกลายเป็็นโฟม (4) การบำำ�รุุงรัักษา

[คำำ�ถามที่่� 17]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายลักัษณะของน้ำำ ��มันัไฮดรอลิกิได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้งเมื่่�อมีีฟองอากาศหรือืความชื้้�นปะปน

(1) เปลี่่�ยนเป็็นสีีน้ำำ��ตาลเข้ม้ (2) กลายเป็็นโฟม
(3) เปลี่่�ยนเป็็นสีีขาวน้ำำ��นม (4) ใสแต่ม่องเห็็นจุุดสีีดำำ�เล็็ก ๆ

[คำำ�ถามที่่� 18]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของอันัตรายจากการถูกูไฟดูดู

(1) การบาดเจ็็บของมนุุษย์จ์ากการถูกูไฟดูดูเป็็นผลโดยตรงจากระบบประสาทที่่� 
กลายเป็็นอัมัพาตเมื่่�อกระแสไฟฟ้้าไหลผ่า่นร่า่งกาย

(2) ไฟฟ้้ากระแสสลับัขนาด 50mA ที่่�ไหลผ่า่นร่า่งกายมนุุษย์ไ์ม่ท่ำำ�ให้เ้สีียชีีวิติ  
แม้จ้ะมีีอันัตรายมากก็ต็าม

(3) ระดับัของไฟฟ้้าดูดูขึ้้�นอยู่่�กับัหลายปััจจััย เช่น่ อวัยัวะที่่�ถูกูไฟดูดู ระยะเวลาที่่�ถูกู 
ไฟดูดู ประเภทของกระแสไฟฟ้้า ขนาดของกระแสไฟฟ้้า รวมถึึงสภาพร่า่งกายและ
สุุขภาพของผู้้�ที่ ่�ถูกูไฟดูดู

(4) รอยไหม้จ้ากการถูกูไฟช็อ็ตเป็็นอันัตรายเพราะอาจทำำ�ลายเซลล์ใ์นร่า่งกาย และเจาะ
ลึึกลงในชั้้ �นผิวิหนััง
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[คำำ�ถามที่่� 19]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายถึงึการทำำ�งานใกล้ส้ายไฟของโมบายเครนไม่ถู่กูต้อ้ง

(1) คนควบคุุมโมบายเครนที่่�ควบคุุมคันัโยกของเครนติดิรถบรรทุุกจะไม่ถู่กูไฟดูดูแม้ว้่า่
เสาตั้้ �งหรือืลวดสลิงิแตะกับัสายไฟ

(2) สายส่ง่กำำ�ลังัไฟฟ้้าแรงสูงูอาจคายกระแสไฟฟ้้าออกมาได้แ้ม้เ้สาตั้้ �งหรือืลวดสลิงิ 
ไม่ไ่ด้ส้ัมัผััสกับัสายไฟโดยตรง

(3) หากทำำ�งานใกล้ก้ับัสายไฟ (สายส่ง่กำำ�ลังัไฟ) ในเมือืง ต้อ้งมีีระยะห่า่งขั้้ �นต่ำำ��จาก 
สายไฟ 2 เมตรหรือืมากกว่า่นั้้ �น

(4) เมื่่�อทำำ�งานใกล้ก้ับัสายไฟ ต้อ้งติดิต่อ่พูดูคุุยกับัเจ้า้ของสายไฟก่อ่นล่ว่งหน้า้ เช่น่ 
บริษัิัทผลิติกระแสไฟฟ้้าในพื้้�นที่่� เพื่่�อให้ส้อดคล้อ้งกับัประกาศของอธิบิดีีกรม
มาตรฐานแรงงาน (Labour Standards Bureau)

[คำำ�ถามที่่� 20]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

สูตูรที่่�ใช้ค้ำำ�นวณกระแสไฟฟ้้าคือื [ ]

(1) กำำ�ลังัไฟฟ้้า = ความต้า้นทาน x แรงดันัไฟฟ้้า
(2) กำำ�ลังัไฟฟ้้า = ความต้า้นทาน x กระแสไฟฟ้้า
(3) กำำ�ลังัไฟฟ้้า = แรงดันัไฟฟ้้า x กระแสไฟฟ้้า
(4) กำำ�ลังัไฟฟ้้า = กระแสไฟฟ้้า x ปริมิาณของกำำ�ลังัไฟฟ้้า
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≪ III. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัไดนามิกิ ≫

[คำำ�ถามที่่� 1]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของแรง

(1) แม้น้้ำำ��หนัักบรรทุุกจะมีีมวลเท่า่กันั แต่ห่ากลดระดับัเสาตั้้ �งลงมากเท่า่ใด เครนก็ม็ีี
โอกาสพลิกิคว่ำำ��มากขึ้้�นเท่า่นั้้ �น

(2) ใช้แ้รงขันัน้อ้ยลงเมื่่�อจัับที่่�ปลายด้า้มของประแจขณะที่่�ขันัน็็อตให้แ้น่่น
(3) จำำ�นวนที่่�แทนด้ว้ยผลิติภัณัฑ์ข์องจำำ�นวนของแรงและความยาวของแขน รวมเรีียกว่า่ 

“การรวมแรงย่อ่ย”
(4) หากวัตัถุุไม่เ่คลื่่�อนที่่�แม้จ้ะมีีหลายแรงกระทำำ�บนวัตัถุุนั้้ �น แสดงว่า่แรงเหล่า่นั้้ �นเป็็น

แรงที่่� “สมดุุล”

[คำำ�ถามที่่� 2]

แรงประกอบด้ว้ยองค์ป์ระกอบสามอย่า่ง องค์ป์ระกอบใดที่่�รวมกันัเป็็นองค์ป์ระกอบที่่�ถูกูต้อ้ง 

(1) ขนาด ทิศิทาง ความเร็็ว
(2) ขนาด ทิศิทาง จุุดของการกระทำำ�
(3) ความเร็็ว ทิศิทาง จุุดของการกระทำำ�
(4) ความเร็็ว ขนาด จุุดของการกระทำำ�

[คำำ�ถามที่่� 3]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืแรงลัพัธ์ท์ี่ ่�ถูกูต้อ้งเมื่่�อแรง OA และ OB กระทำำ�บนจุดุ O ตามที่่�แสดงในภาพประกอบ 

(1) แรง OC (2) แรง OD
(3) แรง OE (4) แรง OF

A C D E

F

BO
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[คำำ�ถามที่่� 4]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายโมเมนต์ข์องแรงได้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง 

(1) โมเมนต์ข์องแรงคือืผลกระทบของแรงที่่�พยายามหมุุนวัตัถุุ
(2) เมื่่�อใช้ค้ันัโยกเพื่่�อยกวัตัถุุขึ้้�น หากจัับคันัโยกใกล้ก้ับัจุุดรัับน้ำำ��หนัักมากขึ้้�นเท่า่ใด  

ก็็ยิ่่�งใช้แ้รงน้อ้ยลงเท่า่นั้้ �น
(3) หากเสาตั้้ �งยาวเท่า่กันั ค่า่โมเมนต์ก์ารพลิกิคว่ำำ��จะคงเดิมิไม่เ่ปลี่่�ยนแปลงเมื่่�อลด

ระดับัความสูงูของเสาตั้้ �งลงขณะที่่�ยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�มีีมวลเท่า่กับัพิกิัดัน้ำำ��หนััก
(4) โมเมนต์ข์องแรงกำำ�หนดได้จ้ากขนาดของแรงเพีียงอย่า่งเดีียว

[คำำ�ถามที่่� 5]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�เป็็นข้อ้มูลูที่่�ถูกูต้อ้งสำำ�หรับัขนาดของโมเมนต์ข์องแรงเมื่่�อใช้ป้ระแจที่่�มีี แรง 100 นิวิตันั 

ขันัน็็อตให้แ้น่น่ตามที่่�แสดงในภาพประกอบ โดยระยะห่า่งจากจุดุ O ไปยังัจุดุ A คือื 20 ซม. 

(1) 10 N·m (2) 20 N·m
(3) 100 N·m (4) 200 N·m

A

20 ซม. 100 นิวิตันั
O
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[คำำ�ถามที่่� 6]

ในภาพประกอบด้า้นล่า่ง เมื่่�อเสาตั้้ �งอยู่่�ที่ ่�ตำำ�แหน่ง่ (A) เสาตั้้ �งจะยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุได้ถ้ึงึ 4 ตันั เมื่่�อปรับั
เสาตั้้ �งลงมาที่่�ตำำ�แหน่ง่ (B) ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�เป็็นคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งสำำ�หรับัน้ำำ ��หนักับรรทุกุสูงูสุดุที่่�สามารถยก
ได้ ้สำำ�หรับัคำำ�ถามข้อ้นี้้� จะไม่ค่ำำ�นึงึถึงึมวลของเสาตั้้ �ง

(1) 1 ตันั (2) 2 ตันั
(3) 3 ตันั (4) 4 ตันั

(A)

(B)

4 ตันั

2 ม.

4 ม.

จุดุรับัน้ำำ ��หนักั

[คำำ�ถามที่่� 7]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืมวล (น้ำำ ��หนักั) ที่่�ถูกูต้อ้งของแผ่น่คอนกรีีตยาว 1 เมตร กว้า้ง 3 เมตร และสูงู 0.2 เมตร 
โดยแผ่น่คอนกรีีตมีีมวลต่อ่ลูกูบาศก์เ์มตรเป็็น 2.3 ตันั

(1) 0.6 ตันั (2) 1.38 ตันั
(3) 6 ตันั (4) 138 ตันั

3 ม.

1 ม.

0.2 ม.
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[คำำ�ถามที่่� 8]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

แม้น้้ำำ ��หนักับรรทุกุจะมีีมวลเท่า่กันั แต่โ่มเมนต์ข์องแรงที่่�จะทำำ�ให้เ้ครนพลิกิคว่ำำ��จะ [ ] ขณะที่่�ลดเสา
ตั้้ �งลง ส่ง่ผลให้เ้ครนล้ม้ได้้

(1) ใหญ่ข่ึ้้�น (2) ยาวขึ้้�น
(3) เล็็กลง (4) สั้้ �นลง

[คำำ�ถามที่่� 9]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

หามวลของน้ำำ ��หนักับรรทุกุที่่�จะยกได้ด้้ว้ยการคูณู [ ] ของน้ำำ ��หนักับรรทุกุกับัมวลต่อ่ลูกูบาศก์เ์มตร
โดยดูจูากวัสัดุขุองน้ำำ ��หนักับรรทุกุ

(1) พื้้�นที่่� (2) ขนาด
(3) ปริมิาตร (4) น้ำำ��หนััก

[คำำ�ถามที่่� 10]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�อธิบิายจุดุศูนูย์ถ์่ว่งของวัตัถุไุด้อ้ย่า่งถูกูต้อ้ง 

(1) การเปลี่่�ยนตำำ�แหน่่งหรือืการวางวัตัถุุ (ตัวัถังัที่่�แข็็ง) จะเปลี่่�ยนจุุดศูนูย์ถ์่ว่งของวัตัถุุนั้้ �น
(2) จุุดศูนูย์ถ์่ว่งมักัอยู่่�ภายในวัตัถุุเสมอไม่ว่่า่วัตัถุุนั้้ �นจะมีีรูปูทรงใด
(3) จุุดศูนูย์ถ์่ว่งของวัตัถุุ (ตัวัถังัที่่�แข็็ง) คือืจุุดคงที่่� และไม่เ่ปลี่่�ยนแปลงแม้จ้ะมีีการ

เปลี่่�ยนตำำ�แหน่่งหรือืลักัษณะการวางวัตัถุุดังักล่า่ว
(4) จุุดศูนูย์ถ์่ว่งของสี่่�เหลี่่�ยมด้า้นขนานจะไม่อ่ยู่่�ที่่�จุุดตัดัของเส้น้ทแยงมุุม

[คำำ�ถามที่่� 11]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของจุดุศูนูย์ถ์่ว่งของวัตัถุ ุ

(1) วัตัถุุที่่�มีีพื้้�นผิวิด้า้นล่า่งกว้า้งกว่า่ย่อ่มทรงตัวัได้ด้ีีกว่า่
(2) วัตัถุุที่่�มีีจุุดศูนูย์ถ์่ว่งสูงูขึ้้�นจะทรงตัวัได้ด้ีีขึ้้�น
(3) จุุดศูนูย์ถ์่ว่งจะไม่เ่ปลี่่�ยนแปลงแม้ม้ีีการเปลี่่�ยนตำำ�แหน่่งของวัตัถุุหรือืลักัษณะ 

การวางวัตัถุุ
(4) จุุดศูนูย์ถ์่ว่งคือืจุุดกึ่่�งกลางของน้ำำ��หนัักของวัตัถุุ
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[คำำ�ถามที่่� 12]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

วัตัถุมุีี แนวโน้ม้ว่า่จะคงสภาพเดิมิเมื่่�ออยู่่�นิ่่ �ง ๆ และน่า่จะเคลื่่�อนที่่�ต่อ่ในแนวเส้น้ตรงตลอดไปเมื่่�อ
เคลื่่�อนที่่� เว้น้แต่จ่ะมีีแรงภายนอกมากระทำำ� แนวโน้ม้ลักัษณะนี้้�เรีี ยกว่า่ “[ ]” 

(1) ความเฉื่่�อย (2) แรงเหวี่่�ยงหนีีศูนูย์ก์ลาง
(3) การเร่ง่ความเร็็ว (4) แรงสู่่�ศูนูย์ก์ลาง

[คำำ�ถามที่่� 13]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของการเคลื่่�อนที่่�เป็็นวงกลม

(1) ในขณะที่่�ความเร็็วในการหมุุนน้ำำ��หนัักบรรทุุกเพิ่่�มขึ้้�น แรงเหวี่่�ยงหนีีศูนูย์ก์ลาง 
จะเพิ่่�มขึ้้�น ทำำ�ให้เ้ครนล้ม้ได้ ้

(2) แรงที่่�ทำำ�ให้ว้ัตัถุุเคลื่่�อนที่่�เป็็นวงกลมเรีียกว่า่แรงเสีียดทาน
(3) เมื่่�อวัตัถุุเคลื่่�อนที่่�เป็็นวงกลม แรงจะถูกูกระทำำ�จนทำำ�ให้ว้ัตัถุุเคลื่่�อนที่่�ไปตามแกน 

การหมุุนทันัทีี
(4) แรงที่่�ทำำ�งานเพื่่�อทำำ�ให้ว้ัตัถุุซึ่่ �งกำำ�ลังัเคลื่่�อนที่่�เป็็นวงกลม เหวี่่�ยงออกด้า้นนอกเรีียก

ว่า่ แรงเหวี่่�ยงหนีีศูนูย์ก์ลาง

[คำำ�ถามที่่� 14]

ใช้ลู้กูรอกยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุ (W) ขึ้่่��นสูงูจากพื้้�น 2 เมตร เช่น่ที่่�แสดงในภาพประกอบ  

ควรดึงึเชือืกที่่�ระดับัใดจึงึเป็็นระดับัที่่�ถูกูต้อ้ง 

(1) 4 ม. (2) 8 ม.
(3) 10 ม. (4) 12 ม.

เชือืก
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[คำำ�ถามที่่� 15]

เมื่่�อยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุด้ว้ยลูกูรอกตามที่่�แสดงในภาพประกอบ ข้อ้ใดคือืมวลที่่�ถูกูต้อ้งที่่�ทำำ�ให้น้้ำำ ��หนักั
บรรทุกุมีีความสมดุลุ สำำ�หรับัคำำ�ถามข้อ้นี้้� จะไม่ค่ำำ�นึงึถึงึแรงเสีียดทานหรือืมวลของลูกูรอก

(1) 0.3 ตันั (2) 0.4 ตันั
(3) 0.5 ตันั (4) 0.8 ตันั

เชือืก

2.4 ตันั

[คำำ�ถามที่่� 16]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืแรงที่่�จะนำำ�มาใช้ก้ับัลวดสลิงิชักัรอกเมื่่�อโมบายเครนกำำ�ลังัยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุ

(1) แรงบิดิ (2) แรงเฉืือน 
(3) แรงดึึง (4) ค่า่แรงอัดั

[คำำ�ถามที่่� 17]

ในภาพประกอบด้า้นล่า่ง น้ำำ ��หนักับรรทุกุขนาด 7 กก. แขวนอยู่่�ทางด้า้นซ้า้ยของเสายก และน้ำำ ��หนักั
บรรทุกุขนาด 3 กก. อยู่่�ทางด้า้นขวา จุดุรับัน้ำำ ��หนักัใดคือืจุดุรับัน้ำำ ��หนักัที่่�ถูกูต้อ้งเพื่่�อทำำ�ให้น้้ำำ ��หนักั 
บรรทุกุเหล่า่นี้้�สมดุลุ สำำ�หรับัคำำ�ถามข้อ้นี้้� จะไม่ค่ำำ�นึงึถึงึมวลของเสายก

(1) a (ด้า้นซ้า้ยของเสายก) (2) b (ตรงกลางของเสายก)
(3) c (ด้า้นขวาของเสายก) (4) ค่อ่นไปทางขวามากกว่า่ c
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[คำำ�ถามที่่� 18]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืแรงภายนอก (แรง) ที่่�จะทำำ�ให้ว้ัตัถุทุรงกระบอกขยายออกในแนวนอน 

(1) แรงบิดิ (2) แรงดึึง
(3) โมเมนต์ด์ัดั (4) แรงเฉืือน

[คำำ�ถามที่่� 19]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

การใช้แ้รงกับัวัตัถุจุะทำำ�ให้เ้กิดิ “แรงภายใน” ภายในวัตัถุทุี่ ่�ต่อ่ต้า้นแรงนั้้ �น แรงภายในที่่�แบ่ง่ออก 
ตามพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัของวัตัถุจุะให้ข้นาดของแรงต่อ่พื้้�นที่่�หนึ่่�งหน่ว่ย ซึ่่�งเรีี ยกว่า่ [ ]

(1) แรงบิดิ (2) ความเครีียด
(3) แรงกดดันั (4) โมเมนต์ด์ัดั

[คำำ�ถามที่่� 20]

เมื่่�อใช้ว้ิธิีีท ามากาเกะ (การขึงึลวดสลิงิ) ยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุตามที่่�แสดงในภาพประกอบ การยกตามข้อ้ 
ใดต่อ่ไปนี้้�จะปรับัใช้น้้ำำ ��หนักับรรทุกุที่่�มากที่่�สุดุกับัลวดสลิงิทามากาเกะ

(1) 0° (2) 30°
(3) 60° (4) 90°
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≪ IV. กฎหมายและกฎระเบีียบที่่�เกี่ ่�ยวข้อ้ง ≫

[คำำ�ถามที่่� 1]

อุบุัตัิเิหตุลุักัษณะใดต่อ่ไปนี้้�ที่ ่�ไม่จ่ำำ�เป็็นต้อ้งรายงานต่อ่หัวัหน้า้สำำ�นักังานตรวจสอบมาตรฐานแรงงาน 
(Labour Standards Inspection Office)

(1) เสาตั้้ �งหักั (2) ลวดสลิงิขาด
(3) อุุปกรณ์ป้์้องกันัหัวัตะขอขึ้้�นชน 

ปลายจมูกูบูมูไม่ท่ำำ�งาน
(4) เกิดิการพลิกิคว่ำำ��

[คำำ�ถามที่่� 2]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

เมื่่�อสั่่ �งการทำำ�งานของโมบายเครน สิ่่�งที่่�ต้อ้งระบุคุือื [ ] หรือืต้อ้งดำำ�เนินิมาตรการอื่่�นเพื่่�อให้ค้นควบคุมุ
โมบายเครนและคนทำำ�งานทามากาเกะ (การขึงึลวดสลิงิ) สามารถยืนืยันั [ ] ได้้

(1) พิกิัดัความเร็็ว (2) มวลของน้ำำ��หนัักบรรทุุก
(3) พิกิัดัน้ำำ��หนััก (4) แรงดันัน้ำำ��มันัไฮดรอลิกิ

[คำำ�ถามที่่� 3]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ค่ำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งของการทำำ�งานของโมบายเครน 

(1) ในหลักัการ ต้อ้งยืดืขาค้ำำ��ยันัออกมาจนสุุด
(2) สำำ�หรัับโมบายเครนที่่�มีีประสิทิธิภิาพในการยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกสามตันัหรือืมากกว่า่ 

นายจ้า้งต้อ้งไม่ใ่ช้โ้มบายเครนที่่�มุุมของเสาตั้้ �งเกินิช่ว่งที่่�ระบุุไว้ใ้นข้อ้กำำ�หนดเฉพาะ
(3) นายจ้า้งต้อ้งไม่อ่นุุญาตให้ค้นงานเข้า้ไปในพื้้�นที่่�ที่่�อาจทำำ�ให้ค้นงานเสี่่�ยงได้รั้ับ

อันัตรายจากการสัมัผััสกับัโครงสร้า้งส่ว่นบนของระบบการแกว่ง่ของโมบายเครน
(4) เมื่่�อออกจากพื้้�นที่่�ทำำ�งานในขณะที่่�ยังัยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกไว้ ้จะต้อ้งใช้ร้ะบบเบรก 

ของกลไกการชักัรอกและระบบล็็อคนิริภัยั

[คำำ�ถามที่่� 4]

คำำ�บรรยายลักัษณะการทำำ�งานของโมบายเครนใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้บังัคับัที่่�กฎหมายบัญัญัตัิไิว้้

(1) ต้อ้งใช้ต้ัวัเกี่่�ยวนิริภัยัทุุกครั้้ �ง
(2) หยุุดใช้โ้มบายเครนเมื่่�อคาดว่า่จะมีีลมกรรโชกแรงที่่�จะทำำ�ให้ก้ารทำำ�งานต่า่ง ๆ ที่่� 

เกี่่�ยวข้อ้งเกิดิอันัตรายได้ ้
(3) เมื่่�อออกจากพื้้�นที่่�ทำำ�งาน ต้อ้งยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกสูงูเหนือืพื้้�น 10 ซม.
(4) ติดิตั้้ �งขาค้ำำ��ยันับนพื้้�นที่่�มั่่�นคงและเรีียบเสมอกันั
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[คำำ�ถามที่่� 5]

คำำ�บรรยายลักัษณะการทำำ�งานของโมบายเครนใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้บังัคับัที่่�กฎหมายบัญัญัตัิไิว้้

(1) ยกน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เกินิพิกิัดัน้ำำ��หนัักบรรทุุกได้ห้ากอยู่่�ในสถานการณ์ท์ี่่�ไม่ส่ามารถ
หลีีกเลี่่�ยงได้ ้

(2) ต้อ้งไม่ใ่ช้เ้ครนเป็็นพาหนะเคลื่่�อนย้า้ยคนงาน หรือืต้อ้งไม่อ่นุุญาตให้ค้นงานทำำ�งาน
ในขณะที่่�ยังัห้อ้ยอยู่่�กับัเครน

(3) ต้อ้งไม่อ่นุุญาตให้ค้นงานเข้า้ไปภายในพื้้�นที่่�ที่่�เสี่่�ยงอันัตราย
(4) เมื่่�อออกจากพื้้�นที่่�ทำำ�งาน ต้อ้งลดความสูงูของน้ำำ��หนัักบรรทุุกลงมาวางไว้บ้นพื้้�น

เสมอ

[คำำ�ถามที่่� 6]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�คือืสัมัประสิทิธิ์์�ความปลอดภัยัที่่�ถูกูต้อ้งสำำ�หรับัลวดสลิงิทามากาเกะ (การขึงึลวดสลิงิ)  

ภายใต้ก้ฎหมาย

(1) 10 หรือืมากกว่า่ (2) 3 หรือืมากกว่า่
(3) 6 หรือืมากกว่า่ (4) 5 หรือืมากกว่า่

[คำำ�ถามที่่� 7]

คนงานคนใดที่่�เหมาะกับังานทามากาเกะ (การขึงึลวดสลิงิ) โดยใช้โ้มบายเครนที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักัการยก  
1 ตันัหรือืมากกว่า่และไม่เ่กินิ 5 ตันั

(1) คนงานที่่�สำำ�เร็็จหลักัสูตูรการฝึึกอบรมทักัษะสำำ�หรัับการใช้โ้มบายเครนรองรัับน้ำำ��หนััก
เบา

(2) คนงานที่่�สำำ�เร็็จการศึึกษาพิเิศษด้า้นงานทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ)
(3) คนงานที่่�สำำ�เร็็จหลักัสูตูรการฝึึกอบรมทักัษะสำำ�หรัับงานทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ)
(4) คนงานที่่�สำำ�เร็็จการศึึกษาพิเิศษสำำ�หรัับการใช้โ้มบายเครนรองรัับน้ำำ��หนัักเบา

[คำำ�ถามที่่� 8]

คนงานคนใดที่่�เหมาะสมกับัการทำำ�งานโมบายเครนรองรับัน้ำำ ��หนักัเบาที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักัการยก 1 ตันัหรือื
มากกว่า่และไม่เ่กินิ 5 ตันั

(1) คนงานที่่�สำำ�เร็็จหลักัสูตูรการฝึึกอบรมทักัษะสำำ�หรัับการใช้โ้มบายเครนรองรัับ 
น้ำำ��หนัักเบา

(2) คนงานที่่�สำำ�เร็็จการศึึกษาพิเิศษสำำ�หรัับการใช้โ้มบายเครนรองรัับน้ำำ��หนัักเบา
(3) คนงานที่่�สำำ�เร็็จการศึึกษาพิเิศษด้า้นงานทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ)
(4) คนงานที่่�สำำ�เร็็จหลักัสูตูรการฝึึกอบรมทักัษะสำำ�หรัับงานทามากาเกะ  

(การขึึงลวดสลิงิ)
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[คำำ�ถามที่่� 9]

ข้อ้ใดต่อ่ไปเป็็นคำำ�อธิบิายที่่�ถูกูต้อ้งเกี่่�ยวกับัการตรวจเช็็คโมบายเครนและการตรวจสอบด้ว้ยตัวัเอง 
เป็็นครั้้ �งคราว

(1) ต้อ้งทำำ�การตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองเป็็นครั้้ �งคราวกับัโมบายเครนปีีละหนึ่่�งครั้้ �งหลังัติดิ
ตั้้ �งโมบายเครนแล้ว้

(2) ทำำ�การทดสอบน้ำำ��หนัักบรรทุุกในระหว่า่งการตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองตามระยะเวลา
ประจำำ�ปีีได้ด้้ว้ยการยกมวลของน้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เท่า่กับั 1.25 เท่า่ของพิกิัดัน้ำำ��หนััก
บรรทุุกของโมบายเครน

(3) สำำ�หรัับโมบายเครนที่่�มีีน้ำำ��หนัักการยกน้อ้ยกว่า่ 5 ตันั คุุณไม่จ่ำำ�เป็็นต้อ้งทำำ�การ
ทดสอบน้ำำ��หนัักบรรทุุกในระหว่า่งการตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองตามระยะเวลาประจำำ�ปีี

(4) ไม่จ่ำำ�เป็็นต้อ้งทำำ�การตรวจเช็ค็ก่อ่นเริ่่�มงานหากใช้โ้มบายเครนทุุกวันั

[คำำ�ถามที่่� 10]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

การตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองตามระยะเวลาประจำำ�ปีี เป็็นข้อ้บังัคับัสำำ�หรับั [ ] ทุกุคนที่่�มีี โมบายเครน

(1) ผู้้�จั ดการฝ่่ายยานยนต์์ (2) ผู้้� ปฏิบิัตัิงิาน
(3) นายจ้า้ง (4) หัวัหน้า้งานด้า้นการรัักษาความ

ปลอดภัยั

[คำำ�ถามที่่� 11]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

บริษิัทั [ ] ที่่�ลงทะเบีียนไว้จ้ะต่อ่อายุใุบรับัรองการตรวจสอบโมบายเครนเมื่่�อโมบายเครนผ่า่น [ ] แล้ว้

(1) ตรวจสอบสมรรถนะ (2) การตรวจสอบด้ว้ยตัวัเอง
(3) การศึึกษาพิเิศษ (4) การศึึกษาเรื่่�องความปลอดภัยัและ

สุุขภาพ

[คำำ�ถามที่่� 12]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

นายจ้า้งต้อ้งไม่ใ่ช้โ้มบายเครนที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักับรรทุกุเกินิ [ ]

(1) ความสามารถในการทรงตัวัของเครน (2) พิกิัดัน้ำำ��หนััก
(3) ความสามารถในการรองรัับน้ำำ��หนััก

ของเครน
(4) น้ำำ��หนัักการยก
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[คำำ�ถามที่่� 13]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ต้อ้งปรับัอุปุกรณ์ป้์้องกันัหัวัตะขอขึ้้�นชนปลายจมูกูบูมูของโมบายเครนเพื่่�อให้ร้ะยะห่า่งเป็็น [ ] หรือื
มากกว่า่เมื่่�อวัดัจากพื้้�นผิวิด้า้นบนของอุปุกรณ์ช์่ว่ยยกน้ำำ ��หนักับรรทุกุ เช่น่ ตะขอและตะกร้า้ขุดุ หรือื
พื้้�นผิวิด้า้นบนของลูกูรอกชักัรอก และพื้้�นผิวิด้า้นล่า่งของลูกูรอกของปลายเสาตั้้ �งหรือืวัตัถุใุดก็็ตาม 

ที่่�อาจสัมัผัสักับัพื้้�นผิวิด้า้นบนที่่�กล่า่วไว้้

(1) 0.45 ม. (2) 0.25 ม.
(3) 0.35 ม. (4) 0.15 ม.

[คำำ�ถามที่่� 14]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

นายจ้า้งต้อ้งตรวจสอบฟังัก์ช์ั่่ �นของ [ ] เครื่่�องหมายพิกิัดัน้ำำ ��หนักับรรทุกุ และอุปุกรณ์เ์ตือืนอื่่�น ๆ  

รวมถึงึระบบเบรก คลัทัช์ ์และชุุดควบคุมุก่อ่นเริ่่ �มทำำ�งานในแต่ล่ะวันัเมื่่�อทำำ�งานต่า่ง ๆ ที่่�ต้อ้งใช้ ้

โมบายเครน

(1) ลวดสลิงิ (2) ชุุดประกอบตะขอ
(3) อุุปกรณ์ป้์้องกันัหัวัตะขอขึ้้�นชน 

ปลายจมูกูบูมู
(4) สวิติช์บ์อร์ด์

[คำำ�ถามที่่� 15]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

ใบรับัรองการตรวจสอบโมบายเครนจะมีีผลใช้เ้ป็็นระยะเวลารวม [ ] สำำ�หรับัโมบายเครนที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักั
การยก 3 ตันัหรือืมากกว่า่

(1) 2 ปีี (2) 3 ปีี
(3) 4 ปีี (4) 5 ปีี

[คำำ�ถามที่่� 16]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

นายจ้า้งต้อ้งบันัทึกึผลการตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองและเก็็บบันัทึกึนั้้ �นไว้ ้[ ] ปีี

(1) 3 ปีี (2) 2 ปีี
(3) 1 ปีี (4) 8 ปีี
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[คำำ�ถามที่่� 17]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

นายจ้า้งต้อ้ง [ ] ทันัทีีหากพบสิ่่�งผิดิปกติใิด ๆ ในระหว่า่งการตรวจสอบด้ว้ยตัวัเองหรือืการตรวจเช็็ค

(1) ส่ง่รายงาน (2) ติดิต่อ่บุุคคลที่่�เหมาะสม
(3) ทำำ�การซ่อ่ม (4) ปรึึกษาบุุคคลที่่�เหมาะสม

[คำำ�ถามที่่� 18]

เลือืกคำำ�ตอบที่่�ถูกูต้อ้งและเติมิลงในวงเล็็บ

นายจ้า้งต้อ้งเตรีียม [ ] สำำ�หรับัโมบายเครนไว้ใ้ห้พ้ร้อ้ม เมื่่�อทำำ�งานที่่�ใช้โ้มบายเครนที่่�มีีน้ำ ำ ��หนักั 

การยกสามตันัหรือืมากกว่า่

(1) ใบอนุุญาต (2) รายการตรวจสอบ
(3) ใบรัับรองการตรวจสอบ (4) ใบรัับรอง

[คำำ�ถามที่่� 19]

ข้อ้ใดต่อ่ไปนี้้�เป็็นข้อ้ความที่่�ถูกูต้อ้งเกี่่�ยวกับัน้ำำ ��หนักับรรทุกุที่่�นำำ�มาใช้ก้ับัการทดสอบความสามารถ 

ในการทรงตัวัในระหว่า่งการตรวจสอบการผลิติโมบายเครน

(1) น้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เทีียบเท่า่กับั 1.25 เท่า่ของน้ำำ��หนัักการยก
(2) น้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เทีียบเท่า่กับั 1.27 เท่า่ของพิกิัดัน้ำำ��หนัักบรรทุุก
(3) น้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เทีียบเท่า่กับั 1.27 เท่า่ของน้ำำ��หนัักการยก
(4) น้ำำ��หนัักบรรทุุกที่่�เทีียบเท่า่กับั 1.25 เท่า่ของพิกิัดัน้ำำ��หนัักบรรทุุก

[คำำ�ถามที่่� 20]

คำำ�บรรยายลักัษณะสัญัญาณการทำำ�งานของโมบายเครนใดต่อ่ไปนี้้�ไม่ใ่ช่ข่้อ้บังัคับัที่่�กฎหมายบัญัญัตัิไิว้้

(1) ผู้้� ให้ส้ัญัญาณที่่�ได้รั้ับมอบหมายเท่า่นั้้ �นที่่�จะเป็็นผู้้� ให้ส้ัญัญาณ
(2) ผู้้�ที่ ่�ทำำ�งานทามากาเกะ (การขึึงลวดสลิงิ) ต้อ้งเป็็นคนให้ส้ัญัญาณ
(3) คนควบคุุมโมบายเครนต้อ้งทำำ�ตามสัญัญาณ
(4) ต้อ้งระบุุสัญัญาณที่่�แน่่นอนที่่�จะนำำ�มาใช้ ้

สิ้้�นสุดุคำำ�ถาม
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≪ I. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัโมบายเครนรองรับัน้ำำ ��หนักัเบา ≫ คำำ�ตอบ

คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
1 (2) หน้า้ 4 16 (2) หน้า้ 4 31 (3) หน้า้ 73
2 (3) หน้า้ 5 17 (1) หน้า้ 22 32 (3) หน้า้ 83
3 (4) หน้า้ 6 18 (4) หน้า้ 23

33 (1)
หน้า้ 74,
หน้า้ 85,
หน้า้ 88

4 (4) หน้า้ 2 19 (2) หน้า้ 20
5 (3) หน้า้ 6 20 (1) หน้า้ 43
6 (3) หน้า้ 1 21 (1) หน้า้ 46 34 (2) หน้า้ 109
7 (1) หน้า้ 8 22 (4) หน้า้ 49 35 (4) หน้า้ 122
8 (1) หน้า้ 9 23 (1) หน้า้ 41

36 (4)
หน้า้ 6,

หน้า้ 1089 (4) หน้า้ 59 24 (1) หน้า้ 88
10 (4) หน้า้ 9 25 (3) หน้า้ 99 37 (1) หน้า้ 114 
11 (3) หน้า้ 97 26 (2) หน้า้ 81 38 (1) หน้า้ 162
12 (2) หน้า้ 37 27 (3) หน้า้ 89 39 (1) หน้า้ 120
13 (4) หน้า้ 24 28 (1) หน้า้ 90 40 (1) หน้า้ 95
14 (2) หน้า้ 112 29 (4) หน้า้ 40 
15 (2) หน้า้ 38 30 (4) หน้า้ 74

*	 โปรดอา้งองิจากหนา้ที่เกี่ยวขอ้งใน “หลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะ: การใชโ้มบายเครนรองรับน�้ำหนักเบา” ที่ตีพมิพโ์ดยสมาคมเครนแหง่ญี่ปุ่ น  
(แก้ไ้ขเมื่่�อวันัที่่� 1 สิงิหาคม 2019, พิมิพ์ค์รั้้ �งที่่� 2)

≪ II. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัเครื่่�องต้น้กำำ�ลังัและกระแสไฟฟ้้า ≫ คำำ�ตอบ

คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
1 (3) หน้า้ 139 11 (3) หน้า้ 148
2 (2) หน้า้ 140 12 (1) หน้า้ 147
3 (3) หน้า้ 136 13 (3) หน้า้ 160

4 (3)
หน้า้ 113,
หน้า้ 143

14 (2) หน้า้ 152
15 (1) หน้า้ 157

5 (4) หน้า้ 145 16 (4) หน้า้ 157
6 (3) หน้า้ 145 17 (3) หน้า้ 158 
7 (2) หน้า้ 145 18 (2) หน้า้ 160
8 (2) หน้า้ 157 19 (1) หน้า้ 162
9 (3) หน้า้ 149 20 (3) หน้า้ 162
10 (2) หน้า้ 150

*	 โปรดอา้งองิจากหนา้ที่เกี่ยวขอ้งใน “หลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะ: การใชโ้มบายเครนรองรับน�้ำหนักเบา” ที่ตีพมิพโ์ดยสมาคมเครนแหง่ญี่ปุ่ น  
(แก้ไ้ขเมื่่�อวันัที่่� 1 สิงิหาคม 2019, พิมิพ์ค์รั้้ �งที่่� 2)
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≪ III. ความรู้้� เกี่ ่�ยวกับัไดนามิกิ ≫ คำำ�ตอบ

คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
1 (3) หน้า้ 175 

10 (3)
หน้า้ 182,
หน้า้ 1832 (2) หน้า้ 171 

3 (3) หน้า้ 173 11 (2) หน้า้ 185

4 (1)
หน้า้ 175,
หน้า้ 178,
หน้า้ 179

12 (1) หน้า้ 188
13 (2) หน้า้ 189
14 (2) หน้า้ 193

5 (2) หน้า้ 175 15 (2) หน้า้ 193
6 (2) หน้า้ 179 16 (3) หน้า้ 194
7 (2) หน้า้ 180 17 (1) หน้า้ 177

8 (1)
หน้า้ 178,
หน้า้ 179

18 (2) หน้า้ 194 
19 (3) หน้า้ 196

9 (3) หน้า้ 180 20 (4) หน้า้ 204

*	 โปรดอา้งองิจากหนา้ที่เกี่ยวขอ้งใน “หลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะ: การใชโ้มบายเครนรองรับน�้ำหนักเบา” ที่ตีพมิพโ์ดยสมาคมเครนแหง่ญี่ปุ่ น  
(แก้ไ้ขเมื่่�อวันัที่่� 1 สิงิหาคม 2019, พิมิพ์ค์รั้้ �งที่่� 2)

≪ IV. กฎหมายและกฎระเบีียบที่่�เกี่ ่�ยวข้อ้ง ≫ คำำ�ตอบ 

คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
คำำ�ถาม
ข้อ้ที่่�

คำำ�ตอบ
หน้า้

ที่่�เกี่่�ยวข้อ้ง*
1 (3) หน้า้ 225 11 (1) หน้า้ 234
2 (3) หน้า้ 230 12 (2) หน้า้ 230
3 (4) หน้า้ 232 13 (2) หน้า้ 229
4 (3) หน้า้ 232 14 (3) หน้า้ 234
5 (1) หน้า้ 230 15 (1) หน้า้ 228
6 (3) หน้า้ 236 16 (1) หน้า้ 234
7 (3) หน้า้ 239 17 (3) หน้า้ 234
8 (1) หน้า้ 222 18 (3) หน้า้ 228

9 (1)
หน้า้ 233,
หน้า้ 234

19 (2) หน้า้ 227
20 (2) หน้า้ 231

10 (3) หน้า้ 233

*	 โปรดอา้งองิจากหนา้ที่เกี่ยวขอ้งใน “หลกัสตูรการฝึกอบรมทกัษะ: การใชโ้มบายเครนรองรับน�้ำหนักเบา” ที่ตีพมิพโ์ดยสมาคมเครนแหง่ญี่ปุ่ น  
(แก้ไ้ขเมื่่�อวันัที่่� 1 สิงิหาคม 2019, พิมิพ์ค์รั้้ �งที่่� 2)
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