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บทคัดย่อ 

การศึกษาการสัน่สะเทือนและการส่งผ่านการสัน่สะเทือนของเคร่ืองพรวนจอบหมุนติดรถไถเดินตาม 

ทดสอบท่ีสภาวะไมเ่คลื่อนท่ี สภาวะเคลื่อนท่ีบนถนนลาดยาง และบนพืน้ผิวแปลงเกษตรกรรม ด้วยความเร็วรอบ

เคร่ืองยนต์ต้นกําลงั 1,200 1,600 และ 2,000 rpm และสภาวะการไถพรวน ด้วยความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ต้นกําลงั 

2,200 และ 2,400 rpm วดัการสัน่สะเทือนสามทิศทางได้แก่ ทิศตามการเคลื่อนท่ี ทิศตามขวางการเคลื่อนท่ี และ

ทิศแนวตัง้ สัญญาณการสั่นสะเทือนทัง้สามทิศทางถูกวัดในเวลาเดียวกัน โดยใช้อุปกรณ์วัดความเร่ง 

(Accelerometer) ติดไว้ท่ีตําแหน่งตา่งๆ ของรถไถเดินตาม ผลการทดสอบพบว่าการสัน่สะเทือน และความถ่ีการ

สั่นสะเทือนเพ่ิมขึน้เม่ือความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ต้นกําลังเพ่ิมขึน้ ท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์เดียวกันการ

สัน่สะเทือนสงูสดุปรากฏท่ีตําแหน่งเคร่ืองยนต์ต้นกําลงั และสัน่สะเทือนน้อยท่ีสดุท่ีตําแหน่งโครงเหล็กของรถไถ

เดินตาม และพบว่าสภาวะการเคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตรกรรมมีการสัน่สะเทือนสงูสดุ ส่วนสภาวะไม่เคลื่อนท่ีบน

ถนนลาดยางพบวา่มีการสัน่สะเทือนต่ําสดุ 

 

ABSTRACT 

The vibration characteristics of a rotary power tiller were studied. Tests were conducted at 

1,200, 1,600 and 2,000 rpm engine speed for the stationary condition and the on-road and the off- 

road transportation. For the tillage condition, the experiments were tested at the engine speed of 

2,200 and 2,400 rpm. The vibration signals in three mutually perpendicular directions were 

simultaneously measured by accelerometers. These accelerometers were placed at the different 

locations on the rotary power tiller. The results showed that the vibration and the frequency of 

vibration increased when the engine speed increased. At the same operating speed and test 

condition, the intensity of the vibration was highest at the top engine and lowest at the chassis. The 

maximum vibration intensities were observed during transportation off-road and the lowest vibration 

intensities were when stationary on an asphalt surface. 
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คาํนํา 

รถไถเดินตาม (walking tractor) เป็นเคร่ืองทุ่นแรงและเป็นต้นกําลงัท่ีเกษตรกรในประเทศไทยและ

ประเทศในเอเชียตะวนัออกเฉียงใต้ใช้กนัอย่างแพร่หลายในการทําเกษตรกรรม เกษตรกรสามารถซือ้ได้เน่ืองจาก

มีราคาถกู สง่ผลให้การใช้รถไถเดินตามมีแนวโน้มเพ่ิมขึน้ทุกปี (Salokhe et al., 1995) ในปี พ.ศ. 2551 ประเทศ

ไทยมีรถไถเดินตาม 2,221,113 คนั (สํานักงานสถิติการเกษตร, 2552) ปัจจุบันการติดตัง้เคร่ืองพรวนจอบหมุน

ด้านหลงัรถไถเดินตามเพ่ือใช้สําหรับการเตรียมดินในแปลงเพาะปลกูมีแนวโน้มเพ่ิมขึน้ เน่ืองด้วยเคร่ืองพรวนจอบ

หมนุมีข้อดีท่ีโดดเด่นกว่าไถหวัหมแูละไถจาน 2 ประการ ได้แก่ (1) เป็นอปุกรณ์ท่ีไถและพรวนดินใน 1 เท่ียวการ

เดินทาง และ (2) เป็นอปุกรณ์ไถเตรียมดินท่ีก่อให้เกิดแรงฉุดลากน้อย ส่งผลให้ประหยดันํา้มนัเชือ้เพลิง (Beeny 

et al., 1970) อย่างไรก็ตามรถไถเดินตามติดตัง้เคร่ืองพรวนจอบหมนุ (rotary power tiller) มีข้อด้อยหลกัคือการ

สัน่สะเทือนท่ีสงูขณะเคร่ืองพรวนจอบหมุนไถพรวนดิน การสัน่สะเทือนดงักล่าวส่งผลต่อการเม่ือยล้า (fatigue) 

และความสามารถการทํางานของเกษตรกร ในระยะยาวการสัน่สะเทือนจะส่งผลต่อสุขภาพของเกษตรกร การ

สัน่สะเทือนเน่ืองจากการไถพรวนดินของเคร่ืองพรวนจอบหมนุจะส่งผ่านทางมือจบั (hand grip) ไปยงัร่างกาย

ของผู้ควบคมุ ก่อให้เกิดการสัน่สะเทือนท่ีรุนแรงบริเวณข้อมือของผู้ควบคมุซึง่เป็นสาเหตขุองการบาดเจ็บ (Ying 

et al., 1998) และหากเกษตรกรผู้ควบคมุรถไถเดินตามปฏิบติังานภายใต้สภาวะท่ีมีการสัน่สะเทือนเป็นเวลานาน

อย่างต่อเน่ือง สิ่งนีจ้ะส่งผลโดยตรงต่อสขุภาพของเกษตรกร (ISO 5349-1, 2001) ในการคิดค้นวิธีการลดการ

สัน่สะเทือนในระหวา่งกระบวนการเตรียมดินของเคร่ืองพรวนจอบหมนุต่อพ่วงรถไถเดินตาม ความเข้าใจเก่ียวกบั

ลกัษณะการสัน่สะเทือนของรถไถเดินตามท่ีติดตัง้เคร่ืองพรวนจอบหมนุท่ีสภาวะการทํางานต่าง ๆ กนั จึงมีความ

จําเป็น 

 

อุปกรณ์และวิธีการ 

1. การตดิตัง้อุปกรณ์วัดการส่ันสะเทอืน 

 

 เคร่ืองมือไถพรวนจอบหมุนติดรถไถเดินตามของภาควิชาวิศวกรรมเกษตร คณะวิศวกรรมศาสตร์ 

มหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร์ ประกอบด้วยใบมีดรูปตวั C จํานวน 14 ใบ ความกว้างโรเตอร์ 0.55 เมตร เคร่ืองยนต์

ดีเซลขนาด 7.72 kW ท่ี 2,400 rpm ล้อยางมีความดนัลมยาง 47 psi ผู้ควบคมุรถไถเดินตามอายุ 26 ปี สงู 170 

เซนติเมตรนํา้หนกั 70 กิโลกรัม 

 อปุกรณ์วดัความเร่ง (Accelerometer) เป็นอุปกรณ์ตรวจวดัการสัน่สะเทือนในแต่ละส่วนของรถไถเดิน

ตาม รวมทัง้การสัน่สะเทือนท่ีส่งผ่านจากรถไถเดินตามไปยงัส่วนต่างๆ ของผู้ควบคมุรถไถเดินตาม ได้แก่ ข้อมือ 

และหน้าอกเป็นต้น โดยติด Accelerometer บนกลอ่งเหลก็ทรงลกูบาศก์กว้าง 2.5 ซม. ยาว 2.5 ซม. และสงู 3.5 

ซม. และติดกล่องเหล็กทรงลูกบาศก์บนแต่ละตําแหน่งของรถไถเดินตามด้วยสลักเกลียวแสดงในรูปท่ี 1 (ก) 

กําหนดให้การสัน่สะเทือนในแนวแกน X หมายถึง การสัน่สะเทือนในทิศทางการเคลื่อนท่ีของรถไถเดินตาม การ

สัน่สะเทือนในแนวแกน Y หมายถึง การสัน่สะเทือนในแนวขวางการเคลื่อนท่ี และการสัน่สะเทือนในแนวแกน Z 

หมายถึง การสัน่สะเทือนในแนวด่ิงสญัญาณการสัน่สะเทือนทัง้สามทิศทางถูกวดัในเวลาเดียวกนั (Salokhe et 

al., 1995) ตําแหน่งการติดตัง้ Accelerometer แสดงในรูปท่ี 1 (ข) และ (ค) คือ หมายเลข 1 : ผิวบนเคร่ืองยนต์

ต้นกําลงั (Top Engine), หมายเลข 2 : โครงเหล็กโครงสร้างรถไถเดินตาม (Chassis), หมายเลข 3 : กล่อง
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ฟันเฟืองระบบส่งผ่านกําลงัรถไถเดินตาม (Gear Box), หมายเลข 4 : กล่องฟันเฟืองจอบหมนุ (Rotary Case), 

หมายเลข 5 : โครงเหลก็สว่นตรงกลางของมือจบัรถไถเดินตาม (Mid Handle), หมายเลข 6 : มือจบัรถไถเดินตาม 

(Handle Grip), หมายเลข 7 : ข้อมือ (Wrist), หมายเลข 8 : หน้าอก (Chest) 

 

 
          (ก)         (ข)             (ค) 

 

รูปที่ 1ตําแหน่งการติดตัง้ Accelerometer 

 

2. การบันทกึและการคาํนวณข้อมูล  

 

สัญญาณจากอุปกรณ์วัดความเร่ง (Accelerometer) จะถูกส่งผ่านไปท่ีเคร่ืองบันทึกเอนกประสงค์ 

(Universal Recorder) (EDX–100A, Kyowa Electronic Instruments Col, Ltd., Tokyo, Japan) เคร่ืองบนัทึก

ดงักลา่วทําหน้าท่ีขยายสญัญาณ และเปลี่ยนสญัญาณ Analog เป็นข้อมลูตวัเลขความสมัพนัธ์ระหว่างเวลา และ

ความเร่งการสัน่สะเทือน และส่งผ่านข้อมูลไปบันทึกท่ีคอมพิวเตอร์ด้วยโปรแกรม Dynamic data recording 

software รุ่น DCS-100A จากนัน้วิเคราะห์ข้อมลูตวัเลขเหล่านีด้้วยโปรแกรม Data analysis software รุ่น DAS-

100A โดยเลือกการแปลงรูปข้อมลูแบบ 1Fast Fourier Transform (FFT)เพ่ือแสดงข้อมลูความสมัพนัธ์ระหว่าง

ความถ่ีและความเร่ง หรือเรียกว่า เพาว์เวอร์สเปกตรัมของความเร่ง (Power spectrum of acceleration) ค่า

ความเร่งสงูสดุท่ีปรากฏขึน้ท่ีความถ่ีคา่หนึง่จะถกูนํามาใช้ประเมิน  

การประเมินค่าความสัน่สะเทือนตามท่ีระบุไว้ในมาตรฐานสากล (ISO 5349-1, 2001) คือ เม่ือได้ค่า

ระดบัความสัน่สะเทือนทัง้สามแกนแล้วให้นํามาคํานวณรวมดงัสมการท่ี (1) 

 

   222
zyxv aaaa ++=              ...... (1) 

โดยท่ี   va     คือ    คา่ความสัน่สะเทือนรวม (ความเร่ง), (m/s2) 

zyx aaa ,,     คือ    คา่ความสัน่สะเทือนตามแนวแกน x, y และ z , (m/s2) 

 

การสง่ผ่านการสัน่สะเทือนจากด้ามจบัรถไถเดินตามมายงัผู้ควบคมุรถไถเดินตามคํานวณโดย

3(Stikeleather, 1991) ใช้สมการท่ี (2)  
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Tr = (Zout / Zin) * 100     ......(2) 

โดยท่ี   Tr คือ การสง่ผ่านการสัน่สะเทือน, (%) 

   Zout คือ คา่การสัน่สะเทือนสงูสดุท่ีปลายทาง, (m/s2) 

   Zin คือ คา่การสัน่สะเทือนสงูสดุท่ีต้นทาง, (m/s2) 

 

แผนการทดลอง 

 

การศึกษาลกัษณะการสัน่สะเทือนของเคร่ืองพรวนจอบหมุนติดรถไถเดินตาม โดยทดสอบท่ีสภาวะไม่

เคลื่อนท่ีบนถนนลาดยาง สภาวะเคลื่อนท่ีบนถนนลาดยาง และสภาวะเคลื่อนท่ีบนพืน้ผิวแปลงเกษตรกรรมซึ่ง

เป็นพืน้ท่ีขรุขระและไมมี่การเพราะปลกูเป็นเวลานาน ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ต้นกําลงั 1,200 1,600 และ 2,000 

rpm และสภาวะการไถพรวน ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ต้นกําลงั 2,200 และ 2,400 rpm ความเร็วรอบจอบหมนุ 

350 และ 400 rpm ซึ่งมีความลึกในการไถพรวนดิน 10 เซนติเมตร ทําการทดสอบเง่ือนไขละ 3 ซํา้การศึกษา

ลกัษณะการสัน่สะเทือนของเคร่ืองพรวนจอบหมนุติดรถไถเดินตาม ในสภาวะเคลื่อนท่ีและสภาวะการไถพรวน 

ทดสอบเป็นระยะทาง 20 เมตรทําการทดสอบบนถนนลาดยาง และแปลงทดลองภาควิชาวิศวกรรมเกษตรคณะ

วิศวกรรมศาสตร์กําแพงแสน มหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร์ วิทยาเขตกําแพงแสน นครปฐม 

 

ผลและวิจารณ์ผลการทดลอง 

ลักษณะการส่ันสะเทอืนในแต่ละตาํแหน่งของรถไถเดินตาม 

  

 จากการศกึษาลกัษณะการสัน่สะเทือนของเคร่ืองพรวนจอบหมนุติดรถไถเดินตามในเทอมความเร่งของ

การสัน่สะเทือนพบวา่คา่การสัน่สะเทือนเพ่ิมขึน้ตามความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ท่ีเพ่ิมขึน้ทุกสภาวะการทดสอบ จาก

รูปท่ี 2 ท่ีสภาวะรถไถเดินตามไม่เคลื่อนท่ีตําแหน่งท่ีมีการสั่นสะเทือนมากท่ีสุดคือ บนพืน้ผิวเคร่ืองยนต์ ท่ี

ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2000 rpm แนวแกน (X) มีการสัน่สะเทือนสงูท่ีสดุคือ (10.96 m/s2) ตามด้วยแนวแกน 

(Z) คือ (8.55 m/s2) และแนวแกน (Y) คือ (6.75 m/s2) ตามลําดบั สว่นท่ีตําแหน่งด้ามจบัของรถไถเดินตามซึง่เป็น

ส่วนท่ีจะส่งต่อการสั่นสะเทือนมายังมือ พบว่าท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2000 rpm แนวแกน (Z) มีการ

สัน่สะเทือนสงูท่ีสดุคือ (5.97 m/s2) ตามด้วยแนวแกน (Y) คือ (3.63 m/s2) และแนวแกน (X) คือ (2.43 m/s2)

ตามลําดบั 
  

X - Axis          Y - Axis     Z- Axis 

       
   Engine speed, rpm 
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(A.) 
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  X-Axis                      Y- Axis                  Z- Axis 

        

        

        
   Engine speed, rpm 

 
 

รูปที่ 2  กราฟความสมัพนัธ์ระหว่างความเร็วรอบเคร่ืองยนต์และความเร่งการสัน่สะเทือนในแต่ละตําแหน่งของ  

รถไถเดินตามท่ีสภาวะการทดลอง (A) Stationary, (B) Transport on road, (C) Transport off road, 

และ (D) Tillage 

 

ลักษณะการส่ันสะเทอืนรวมทัง้สามทศิทางในแต่ละตาํแหน่งของเดนิตามที่สภาวะการทดสอบต่างๆ 

 

 จากการศึกษาลกัษณะการสัน่สะเทือนรวมทัง้สามทิศทางของเคร่ืองพรวนจอบหมุนติดรถไถเดินตาม 

พบวา่คา่การสัน่สะเทือนเพ่ิมขึน้ตามความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ท่ีเพ่ิมขึน้ทกุสภาวะการทดสอบ จากรูปท่ี 3 ตําแหน่ง

ท่ีมีการสัน่สะเทือนรวมมากท่ีสดุคือ บนพืน้ผิวเคร่ืองยนต์ ซึง่ท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2,000 rpm สภาวะการ

เคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตรกรรมมีค่าสูงสุดคือ (24.25 m/s2) และต่ําสุดในสภาวะรถไถเดินตามไม่เคลื่อนท่ีคือ 

(15.45 m/s2) ส่วนท่ีตําแหน่งด้ามจับของรถไถเดินตามซึ่งเป็นส่วนท่ีจะส่งต่อการสัน่สะเทือนมายงัมือ พบว่าท่ี

ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2,000 rpm สภาวะรถไถเดินตามไม่เคลื่อนท่ีมีการสัน่สะเทือนรวมสงูท่ีสุดคือ (7.39 

m/s2) และต่ําสดุในสภาวะการเคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตร คือ (5.88 m/s2)  ส่วนในสภาวะการไถพรวนดินพบว่าท่ี

ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2,400 rpm ค่าการสัน่สะเทือนรวมสงูสดุอยู่ท่ีตําแหน่งบนพืน้ผิวเคร่ืองยนต์ คือ (19.04 

m/s2) สว่นท่ีตําแหน่งด้ามจบัของรถไถเดินตามมีคา่การสัน่สะเทือนรวม คือ (7.28 m/s2)  
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        Stationary                 Transport on road                 Transport off road            Tillage 

       
    Engine speed, rpm 

 
 

รูปที่ 3 กราฟความสมัพนัธ์ระหวา่งความเร็วรอบเคร่ืองยนต์และความเร่งรวมสามทิศทางของการสัน่สะเทือนใน 

 แตล่ะตําแหน่งของรถไถเดินตามท่ีสภาวะตา่งๆ 

 

คา่มาตรฐานของการสัน่สะเทือนท่ีมือ-แขน สมาคมนกัสขุศาสตร์ของสหรัฐอเมริกา (The American 

Conference of Governmental Industrial Hygienists, ACGIH) ได้กําหนดมาตรฐานไว้ โดยมีความสมัพนัธ์ของ

คา่การสัน่สะเทือนกบัระยะเวลาทํางาน ดงัแสดงในตารางท่ี 1 ในการเปรียบเทียบให้นําคา่สงูสดุท่ีวดัได้ของทัง้

สามแกน คือ แกน x, y หรือ z มาเปรียบเทียบกบัคา่ในตารางท่ี 1 ซึง่คา่การสัน่สะเทือนตําแหน่งด้ามจบัของรถไถ

เดินตามท่ีได้จากการทดสอบท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ท่ีสงูท่ีสดุในสภาวะตา่งๆ พบวา่ สภาวะรถไถเดินตามไม่

เคลื่อนท่ีมีการสัน่สะเทือนรวม (7.39 m/s2) ไมค่วรสมัผสัการสัน่สะเทือนเกิน 2 ชม. สภาวะรถไถเดินตามเคลื่อนท่ี

บนถนนลาดยางมีการสัน่สะเทือนรวม (6.46 m/s2) ไมค่วรสมัผสัการสัน่สะเทือนเกิน 4 ชม. สภาวะรถไถเดินตาม

เคลื่อนท่ีบนพืน้ผิวแปลงเกษตรมีการสัน่สะเทือนรวม (5.88 m/s2) ไมค่วรสมัผสัการสัน่สะเทือนเกิน 4 ชม. สภาวะ

รถไถเดินตามไถพรวนดินมีการสัน่สะเทือนรวม (7.28 m/s2) ไมค่วรสมัผสัการสัน่สะเทือนเกิน 2 ชม. 

  

ตารางที่ 1คา่มาตรฐานความสัน่สะเทือนท่ีมือ–แขน ท่ีกําหนดโดย ACGIH 

 

ระยะเวลาท่ีสมัผสักบัการสัน่สะเทือน การสัน่สะเทือน (m/s2) 

                    4 ชม. และน้อยกวา่ 8 ชม. 4 

                    2 ชม. และน้อยกวา่ 4 ชม. 6 

                    1 ชม. และน้อยกวา่ 2 ชม. 8 

                    น้อยกวา่ 1 ชม. 12 

 

การส่งผ่านกาํลังการส่ันสะเทอืน (Vibration Transmission, Tr) 

 

 การสัน่สะเทือนสามารถท่ีจะสง่ผ่านกําลงัมาสว่นตา่งๆ ของร่างกายได้ ต้นกําเนิดของการสัน่สะเทือนคือ 

เคร่ืองยนต์ต้นกําลงั  ความเร่งจะถูกส่งผ่านมายงัชิน้ส่วนต่างๆ ของรถไถเดินตาม จากผลการทดสอบพบว่าการ

สัน่สะเทือนท่ีส่งผ่านมายงัข้อมือมีค่าสงูสดุคือ (129.28 %) ซึง่อยู่ในสภาวะรถไถเดินตามไม่เคลื่อนท่ีท่ีความเร็ว
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รอบเคร่ืองยนต์ 1600 rpm และต่ําสดุคือ (66.16 %) ท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 1200 rpm ซึง่อยู่ในสภาวะรถไถ

เดินตามเคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตรกรรม สว่นการสัน่สะเทือนท่ีส่งผ่านมายงัหน้าอกมีค่าสงูสดุคือ (14.41%) ซึง่อยู่

ในสภาวะไถพรวนดินท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 2200 rpm และต่ําสดุคือ (2.19 m/s2) ซึง่อยู่ในสภาวะรถไถเดิน

ตามไมเ่คลื่อนท่ีท่ีความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ 1600 rpm 

  

ตารางที่ 2แสดงการสง่ผ่านการสัน่สะเทือน (Tr, %) จากด้ามจบัรถไถเดินตามมายงัข้อมือและหน้าอกของผู้ 

ควบคมุรถไถเดินตามท่ีสภาวะไมเ่คลื่อนท่ีบนถนนลาดยาง และเคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตรในทิศ 

แนวตัง้ (Z-Direction) 

 

สภาวะการทดสอบ ตําแหน่ง 
ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ (rpm) 

1200 1600 2000 

Stationary 
ข้อมือ 108.18 129.28 126.97 

หน้าอก 2.36 2.19 2.95 

Transport on road 
ข้อมือ 84.47 110.25 88.36 

หน้าอก 3.37 12.83 9.37 

Transport off road 
ข้อมือ 66.16 75.86 66.54 

หน้าอก 6.21 10.02 6.54 

 

ตารางที่ 3  แสดงการสง่ผ่านการสัน่สะเทือน (Tr, %) จากด้ามจบัรถไถเดินตามมายงัข้อมือและหน้าอกของผู้  

ควบคมุรถไถเดินตามท่ีสภาวะไถพรวนดินในทิศแนวตัง้ (Z-Direction) 

 

สภาวะการทดสอบ ตําแหน่ง 
ความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ (rpm) 

2200 2400 

Tillage 
ข้อมือ 79.58 87.35 

หน้าอก 14.41 10.17 

 

การเคลื่อนท่ีในแปลงเกษตรพืน้ผิวแปลงเป็นดินและมีหญ้าปกคลมุซึ่งเป็นส่วนช่วยซบัการสัน่สะเทือน

จากตวัรถไถเดินตามไปถึงด้ามจับ ส่วนท่ีสภาวะการไถพรวนทําให้การควบคมุรถไถเดินตามต้องมีการเดินและ

ทํางานได้ยากลําบากขึน้ ทําให้เกิดการสัน่สะเทือนมายงัหน้าอกเพ่ิมมากขึน้ 
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สรุป 

 การเปลี่ยนแปลงความเร่งของการสั่นสะเทือนขึน้อยู่กับความเร็วรอบเคร่ืองยนต์และเง่ือนไขในการ

ทดลอง เม่ือเพ่ิมความเร็วรอบเคร่ืองยนต์ทําให้การสัน่สะเทือนมีค่าเพ่ิมขึน้ ระดบัการสัน่สะเทือนท่ีสงูท่ีสดุอยู่ท่ี

ตําแหน่งบนเคร่ืองยนต์ ซึง่เป็นแหลง่กําเนิดแรงสัน่สะเทือน และต่ําสดุอยู่ท่ีหน้าอกของผู้ควบคมุรถไถเดินตาม  

ท่ีตําแหน่งบนเคร่ืองยนต์พบว่าทิศตามการเคลื่อนท่ีมีการสัน่สะเทือนสูงสุด และต่ําสดุในทิศตามขวาง

การเคลื่อนท่ี เน่ืองจากกระบอกสูบของเคร่ืองยนต์ทํางานในทิศเดียวกนักบัทิศตามการเคลื่อนท่ี ส่วนท่ีตําแหน่ง

ด้ามจบัรถไถเดินตาม เน่ืองจากมีลกัษณะเป็นคานยาวติดกบัห้องเกียร์ซึง่เป็นการสัน่สะเทือนแบบบงัคบั ทําให้ทิศ

แน่วตัง้มีการสัน่สะเทือนสงูสดุ และต่ําสดุในทิศตามการเคลื่อนท่ี 

 ท่ีสภาวะรถไถเดินตามไม่เคลื่อนท่ี พบว่าการส่งผ่านการสั่นสะเทือนจากด้ามจับรถไถเดินตามมายัง

ข้อมือมีคา่สงูสดุ และต่ําสดุท่ีสภาวะการเคลื่อนท่ีบนแปลงเกษตรกรรม ส่วนการส่งผ่านการสัน่สะเทือนจากด้าม

จบัรถไถเดินตามมายงัหน้าอกพบว่าท่ีสภาวะการไถพรวนมีการส่งผ่านการสัน่สะเทือนสงูสดุ และต่ําสดุท่ีสภาวะ

รถไถเดินตามไมเ่คลื่อนท่ี 
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