
RAILBOT - หุ่นยนต์ตรวจระดับรางรันเวย์เครน

ปญัหารางเครนเสียระดับ ล้อเบียดราง กินราง รางสึก รางทางวิ่งเสียศูนย์ เครนวิ่งส่ายไปมา มี
สาเหตุเกิดจากหลายปจัจัย โดยเฉพาะเครนที่มีอายุนานและใช้งานหนัก โครงสร้างธรณีทรุด หรือการ
ติดตั้งและการประกอบเครนที่ไม่ได้มาตรฐาน ท าให้กล่องล้อ ชุดล้อ และมอเตอร์เสียหายและเปน็ภาระ
คา่ใชจ้่ายและเวลาในการหยุดเครนซ่อมบ ารุง

การแก้ไขปญัหาให้ตรงจุดจะต้องเร่ิมจากการตรวจเช็คระดับความฉากของคานเครน (Span 
Crane) ระดับเซ็นเตอร์ระหว่างล้อ (Crane Wheel Center) ระดับความขนานระหว่างรางเครน (Rail 
Span Crane) และ ระดบัความสูงต่าระหว่างรางเครน (Rail Crane Elevation) เพื่อวิเคราะห์หาต้นเหตุ
ของปญัหาเพื่อวางแผนแก้ไขแบบบูรณาการ มิใช่การมุ่งเปลี่ยนแค่ล้อ หรือเปลี่ยนรางแทนของเดิมที่สึก 
แตห่ากลอ้เครนเสยีศูนย์ก็กินรางสกึอกี หรือรางเสยีระดบัเปลีย่นลอ้ไม่นานลอ้ก็เบยีดรางจนลอ้เสยีอกี

ก่อนจะปรับเปลีย่นแก้ไขรางหรือลอ้ควรมีขอ้มูลเพื่อวางแผนอย่างแม่นย า การใชส้ายตาหรือลอง
ปรับไปตามปญัหาโดยไม่หาสาเหตุจะท าให้อาการไม่หายและกลับมาเปน็อีก การแก้ไขสามารถท าเปน็
ชว่งระยะทีส่ง่ผลกระทบหรือเสริมหนุนชว่งทีเ่ปน็อปุสรรคใหก้ลบัเขา้ศูนย์ไดใ้นบางกรณี

ททีเีอม็เครน ประกอบด้วย บริษัท โททัล เมคคานิค จ ากัด (พระราม 2) และ บริษัท ไทรทัน เมค
คานิค จ ากัด (ศรีราชา) เปน็ที่แรกที่สร้าง RAILBOT ตรวจรางเครน ซึ่งเปน็ลิขสิทธ์ิสร้างโดยบริษัทไทย 
บริษัททั่วไปใชค้นตรวจกินเวลาเปน็วันๆ และบริษัทตา่งประเทศทีใ่ช ้BOT คา่บริการราคาหลกัแสน

 RAILBOT สามารถวิ่งตรวจต่อเน่ืองและเก็บค่าบันทึกผลโดยใช้เวลาประมาณ 30 นาทีต่อ 100 
เมตร ร่วมกับ กลอ้งส ารวจหุน่ยนต ์Robotic Total Survey Station ทีม่ีความแม่นย าสงู 

 RAILBOT มีระบบ Center Balance ควบคมุต าแหน่งตวัรับเลเซอร์ มีระบบเซนเซอร์อ่านเพื่อจับ
ยึดเกาะรางและรองรับรางทุกขนาด จับแน่นปอ้งกันสะดุดและกันคว่าหรือร่วงหล่น ควบคุมกล้อง 
Robotic Laser ระยะไกลดว้ยซอฟทแ์วร์บน Tablet มีกลอ้งซ้ายขวาเพื่อดรูอยเชือ่มราง และมีกลอ้งหน้า
หลังเพื่อดูสภาพรางและรอยต่อพร้อมบันทึกวีดีโอและภาพได้ตลอดระยะทาง สามารถมอนิเตอร์ภาพ
เรียลไทม์และย้อนหลังได้ ในซอฟแวร์กล้อง Robotic Laser สามารถเก็บบันทึกค่าและ Export ข้อมูล
เปน็ CAD และน าเข้าระบบประมวลผลออกรายงานผ่านระบบได้รวดเร็ว สามารถน าส่งรายงานและ
ขอ้มูลคลปิวีดโีอและภาพใหล้กูคา้ผ่านระบบ e-Portal

ท าไม? ต้องตรวจระดับรางรันเวย์เครน
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https://youtu.be/gSIIvKnOsJY?si=Gz6NB7yKQ7HxS6k6
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ตรวจวัดระดับความฉากของคานเครน 
(Span Crane) และ ระดับเซ็นเตอร์ระหว่าง
ล้อ (Crane Wheel Center) แนวทแยงตาม
รูปจะต้องไม่เกินค่า Tolerance ที่มาตรฐาน
ก าหนด หากคา่ทีว่ัดไดเ้กินจะต้องเลือกวิธีแก้
ที่เหมาะสมที่สุด เช่น ปรับหนุนล้อ ปรับคาน
ลอ้ หรือเปลีย่นกลอ่งลอ้ เปน็ตน้

เส้นทแยงมุมไม่เท่ากัน

ตรวจวัดระดับความขนานระหว่างรางเครน 
(Rail Span Crane) ทั้งสองฝั่ งตามระยะ
ตลอดแนวรางทางวิ่งตามรูปจะตอ้งไม่เกนิคา่ 
Tolerance ที่มาตรฐานก าหนด หากค่าที่วัด
ไดเ้กินจะตอ้งเลอืกวิธีแกท้ีเ่หมาะสมทีส่ดุ เชน่ 
ปรับรางรถไฟ เปลีย่นราง SQ บางทอ่น รางดัดงอมากเกนิไป

ระดับความสูงต่าระหว่างรางเครน (Rail 
Crane Elevation) ทั้งสองฝั่ งตามระยะ
ตลอดแนวรางทางวิ่งตามรูปจะตอ้งไม่เกนิคา่ 
Tolerance ที่มาตรฐานก าหนด หากค่าที่วัด
ไดเ้กินจะตอ้งเลอืกวิธีแกท้ีเ่หมาะสมทีส่ดุ เชน่ 
หนุนเสริมรางทีท่รุด เปน็ตน้

ระดับรางสูงไม่เท่ากนั

ระดับหชูา้งสูงต่าไม่เท่ากัน

Reference Standard ISO - 12488-1 :2012 
Tolerances for wheels and travel and 
traversing tracks international
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RAMA 2:      034-406579-80
CHONBURI: 038-339-265 
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