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บทคัดย่อ 

บทคัดย่อ 
การออกแบบและพัฒนาเคร่ืองผ่ามะพร้าวอ่อนอัตโนมัติรุ่นที่2เป็นการออกแบบและพัฒนาต่อ

ยอดจากเครื่องผ่ามะพร้าว ก่ึงอัตโนมัติเครื่องเดิม ในการศึกษาพบว่าเครื่องสามารถทํางานได้เร็วขึ้นเมื่อมีการ
พัฒนากลไกสําหรับการจับและการป้อนมะพร้าวเข้าสู่ตําแหน่งการตัด โดยวิเคราะห์และพัฒนาจากการ
ทํางานของเคร่ืองผ่ามะพร้าวอ่อนก่ึงอัตโนมัติแบบเดิมที่สามารถผ่าผลมะพร้าวอ่อนขนาดเฉลี่ย 23x19x20 
เซนติเมตร และมีอัตราการผลิต 6 ผลต่อนาที ซึ่งกลไกการป้อนแบบเดิมใช้เวลาในการนํามะพร้าวอ่อนจาก
ตําแหน่งการป้อนเข้าสู่ตําแหน่งการตัดจึงเป็นปัญหาคอขวดของขั้นตอนการผ่า บางครั้งไม่สามารถผ่าผ่านใจ
กลางของมะพร้าวอ่อนได้ การเคลื่อนที่กลับสู่ตําแหน่งเริ่มต้นช้า เน่ืองจากต้องรอให้การตัดเสร็จสิ้นก่อน 
หลังจากวิเคราะห์สาเหตุและวิจัยแนวคิดการออกแบบในการจับผลมะพรา้วอ่อนแล้ว ได้ออกแบบกลไก
ต้นแบบเพ่ือจับผลมะพร้าวอ่อนโดยมีลักษณะเสมือนน้ิวคน ปรับปรุงกลไกนิวเมติกส์สําหรับการบีบจับและ
ลําเลียงใหม่ จากน้ันจึงสร้างและทดสอบกลไกต้นแบบ โดยศึกษากรณีต่าง ๆ คอื 1) การทดสอบ
ประสิทธิภาพในการจับและการลําเลียงผลมะพร้าวอ่อน 2) การทดสอบแรงตํ่าสุดและแรงปฏิกิริยาสําหรับ
การจับผลมะพร้าวอ่อน 3) การทดสอบการทํางานอย่างต่อเน่ืองและ 4) การหาปริมาณความส้ินเปลืองลม
อัด ผลที่ได้จากการทดสอบพบว่าความเร็วในการลําเลียง 0.5 เมตรต่อวินาทีเป็นความเร็วมากที่สดุสําหรับ
การลําเลียงผลมะพร้าวอ่อนได้อย่างสมบูรณ์ 100 % ใช้ความดันตํ่าสุด 2.71 บาร ์สรา้งแรงจับได้ 109 นิว
ตัน โดยอัตราการผลิตเฉล่ีย 8 ผลต่อนาที เร็วขึ้นจากเดิม 25 % คดิเป็นกําลังการผลิตคือ 3,840 ผลต่อวัน 
ปริมาณสิ้นเปลอืงลมอัด 0.122 ลูกบาศก์เมตรต่อนาที ซึ่งต้องการเคร่ืองอัดลมขนาด 5.7 แรงม้า เมือ่เทียบ
กับแบบเดิมใช้ปริมาณลมอัดมากกว่า 33.3 % จากการทดสอบเคร่ืองต้นแบบสามารถนําไปใช้ในการสร้าง
เครื่องผ่าผลมะพร้าวอ่อนแบบใหม่ในระดับการค้าต่อไป 

คําสําคญั : มะพร้าวอ่อน กลไกการจับ กลไกการลําเลียง 
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