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บทคดัย่อ 

 กำรติดตำมทิศทำงดวงอำทิตยข์องแผงโซล่ำเซลล ์ แบบเดิมมีสองชนิดคือชนิดมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบ
แกนเด่ียว (SMSA) ซ่ึงควบคุมกำรท ำงำนง่ำย  ให้ประสิทธิภำพค่อนขำ้งต ่ำและชนิดมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบแกนคู่
(DMDA) ควบคุมกำรท ำงำนค่อนขำ้งยำก ใหป้ระสิทธิภำพค่อนขำ้งสูงและรำคำแพงกวำ่ 
              งำนวิจยัน้ีจึงไดพ้ฒันำ และสร้ำงระบบติดตำมดวงอำทิตย์ ข้ึนมำเพ่ือใชเ้องภำยในประเทศ โดยออกแบบวิธี
ติดตำมและตรวจจบัทิศทำงของดวงอำทิตยใ์หท้ ำงำนแบบอตัโนมติั ดว้ยกำรน ำระบบควบคุมแบบฟัซซีมำผสมผสำนกบั
ระบบกลไกชนิดมอเตอร์เด่ียวแบบแกนคู่ (SMDA)  ท ำให้ไม่ตอ้งใชอุ้ปกรณ์เซนเซอร์ แต่มีควำมทนัสมยั ใชง้ำนง่ำย 
รำคำถูกและมีควำมยืดหยุ่นปรับตัวเองได้ ข้อมูลอินพุตท่ีใช้คือต ำแหน่งลองติจูดและละติจูด ณ.วนัท่ีและเวลำ ท่ี
สอดคลอ้งกนัเท่ำนั้น  จำกผลกำรทดลองพบวำ่ระบบ SMDA ดว้ยระบบฟัซซีน้ี  ให้ประสิทธิภำพไดใ้กลเ้คียงกบัแบบ
DMDA ประมำณ 23.30% แต่รำคำถูกกวำ่และควบคุมง่ำยกวำ่ 
 
 

ABSTRACT 
Generally, there are two type of solar solar photovoltaic cell operating sun tracking systems; single motor single 

axial (SMSA) which contributes case control but low effectiveness. And dual motor dual axial (DMDA) which is more 
difficult to control but can achieve higher efficiency and can be more expensive. 

This particular work aimed to create and develop the sun tracking systems for using intranationally. We designed 
the automatically sun tracking and positioning system by using the combination of fuzzy logic control and single motor dual 
axial system (SMDA). The creation required no sensors with modern, easy to use, uncostly, and flexible. The input data 
using in this system were the concordantly longtitude and latitude at the precise data and time. The result suggested the 
SMDA with fuzzy logic system provided comparatively effectiveness that of DMDA about 23.30% with less price and 
easier control 
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บทน า 
 พลงังำนแสงอำทิตยเ์ป็นพลงังำนท่ีมีศกัยภำพมำก  แต่ยงัไม่มีวธีิกำรใดท่ีจะท ำใหแ้ผงโซล่ำเซลลส์ำมำรถดึง
พลงังำนแสงอำทิตยม์ำเปล่ียนเป็นพลงังำนไฟฟ้ำเพื่อใหเ้กิดประโยชน์สูงสุดได ้ เน่ืองจำก หน่ึงอุณหภูมิขณะใชง้ำนของ
แผงโซล่ำเซลลสู์งเกิน 25°C และสองไม่สำมำรถควบคุมทิศทำงกำรหมุนของแผงโซล่ำเซลลใ์ห้หมุนติดตำมดวงอำทิตย์
(ศุภชยั, 2551) ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำและเท่ียงตรง  ซ่ึงกำรลดอุณหภูมิของแผงโซล่ำเซลลล์ง (นิคม, 2551) ส่งผลต่อกำรเพ่ิม
ประสิทธิภำพท่ีจะไดรั้บเพ่ิมข้ึนนอ้ยมำก  ดงันั้นงำนวจิยัส่วนใหญ่จึงมุ่งเนน้ไปท่ีวธีิกำรควบคุมทิศทำงกำรหมุนของแผง
โซล่ำเซลลเ์พ่ือติดตำมทิศทำงของดวงอำทิตย ์ โดยจะท ำกำรปรับระบบควบคุมกำรหมุนของแผงโซล่ำเซลล์ไดเ้ป็น 2 
ชนิด คือหน่ึงระบบติดตำมดวงอำทิตยช์นิดมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบแกนเด่ียว(SMSA) ดงัรูปท่ี 1 และสองระบบ
ติดตำมดวงอำทิตยช์นิดมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบแกนคู่(DMDA) ดงัรูปท่ี 2 
 

 
รูปที ่1 ระบบติดตำมดวงอำทิตย ์ชนิดมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบแกนเด่ียว(SMSA)   

(จาก http://www.cleantick.com/uploads/pages/pic/1302866243.png) 

 
รูปที ่2 ระบบติดตำมดวงอำทิตย ์ชนิดมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบแกนคู(่DMDA)  

(จำก https://pvpmc.sandia.gov/wp-content/uploads/2012/05/SNL-2-axis-TrackerB1.jpg) 
จำกกำรศึกษำวธีิกำรปรับระบบติดตำมดวงอำทิตยโ์ดยเปรียบเทียบกบัแบบไม่มีกำรปรับกำรหมุน(ปกติ) พบวำ่

ชนิดมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบแกนคู่เพ่ิมประสิทธิภำพไดสู้งสุด 33% (Dipti, 2013) ส่วนชนิดมอเตอร์เด่ียวปรับกำร
หมุนแบบแกนเด่ียวเพ่ิมประสิทธิภำพได ้21% (Emre, 2016) ซ่ึงทั้งสองชนิดน้ีควบคุมดว้ยระบบฟัซซีลอจิกสำมำรถปรับ
กำรหมุนไดผ้ลลพัธ์ท่ีมีควำมรวดเร็วและแม่นย  ำสูง เม่ือวเิครำะห์ขอ้ดีและขอ้เสียพบวำ่ชนิดมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบ
แกนคู่  มีควำมแม่นย  ำสูงกวำ่ สำมำรถปรับกำรหมุนของแผงโซล่ำเซลลไ์ดต้รงตำมทิศทำงของแสงอำทิตย ์แต่ค่ำใชจ่้ำย
ของกำรลงทุนเพ่ิมข้ึนเป็น 30,000 บำทต่อแผง (Adrian, 2010) ซ่ึงถือว่ำสูงมำก และส่งผลให้ค่ำใช้จ่ำยของกำร
บ ำรุงรักษำและกำรใชพ้ลงังำนในกำรขบัเคล่ือนขยบัเพ่ิมสูงข้ึนตำมไปดว้ย ส่วนชนิดมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบ
แกนเด่ียวมีกำรลงทุนท่ีถูกลง 15,000 บำท แต่ไม่สำมำรถเพ่ิมประสิทธิภำพไดสู้งเทียบเท่ำ งำนวจิยัน้ีจึงไดมี้แนวควำมคิด
ท่ีจะพฒันำและสร้ำงระบบติดตำมดวงอำทิตยแ์นวใหม่ ข้ึนมำใชเ้องภำยในประเทศท่ีมีควำมทนัสมยั ใชง้ำนง่ำย มีควำม
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เท่ียงตรง  แม่นย  ำมำกข้ึน รำคำถูกและมีควำมยดืหยุน่ปรับตวัเองไดม้ำปฏิบติัหนำ้ท่ีแทนมนุษย ์โดยน ำเทคโนโลยขีั้นสูง 
เช่นระบบควบคุมแบบฟัซซีลอจิกมำผสมผสำนกบักำรท ำงำนระบบติดตำมชนิดมอเตอร์เด่ียวแบบแกนคู่(SMDA)  ดว้ย
กำรออกแบบวิธีกำรติดตำมและตรวจจบัทิศทำงของแสงอำทิตยแ์นวใหม่ท่ีท ำให้ไม่ตอ้งใชอุ้ปกรณ์เซนเซอร์ (Fazlur, 
2014) เพ่ือกำรติดตำมแต่อยำ่งใด ซ่ึงจะเป็นกำรลดค่ำใชจ่้ำยแต่เพ่ิมประสิทธิภำพกำรท ำงำนให้แม่นย  ำสูงข้ึนโดยเพียงแต่
ป้อนขอ้มูลอินพุตท่ีประกอบดว้ยต ำแหน่งลองติจูดและละติจูด ณ.วนัท่ีและเวลำ ท่ีสอคลอ้งกนัเท่ำนั้น (Ibrahim, 2008) 
โดยแสดงปัญหำ แนวทำงแกไ้ขและผลท่ีคำดวำ่จะไดรั้บ ดงัรูปท่ี 3 

 
 

 

 
 
 

 
 
 

รูปที ่3 แสดงปัญหำ แนวทำงกำรแกไ้ขและผลท่ีคำดวำ่จะไดรั้บ 

 

วตัถุประสงค์การวจิยั 
 กำรศึกษำคร้ังน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือศึกษำกำรออกแบบกลไกกำรท ำงำนและวิธีกำรควบคุมระบบติดตำมดวง
อำทิตยม์อเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบแกนคู่โดยใชฟั้ซซีลอจิก 

 

วธีิการวจิยั 
 จำกแนวควำมคิดของระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบแกนคู(่SMDA) ไดมี้กำร
ออกแบบกลไกและวธีิควบคุมกำรท ำงำน ดงัรูปท่ี 4 

 
 
 
  
 
  

 
 

รูปที ่4 กำรออกแบบกลไกกำรท ำงำนและวธีิกำรควบคุมระบบดว้ยฟัซซีลอจิก 

การแก้ไข 

 ตัวควบคุม: ใชร้ะบบควบคุม
แบบฟัซซีลอจิกท่ีมำท ำหนำ้ 
ท่ีแทนอปุกรณ์เซนเซอร์ 
 โครงสร้าง: มอเตอร์เด่ียว
หมุนแบบแกนคู(่SMDA) 

ปัญหา 
1. เดิม ระบบติดตำมดวงอำทิตย ์
ดว้ยมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุน 
แบบแกนเด่ียว(SMSA) รำคำถูก 
แต่มีประสิทธิภำพค่อนขำ้งต ่ำและ 
ไม่แม่นย  ำ  
2. เดิม ระบบติดตำมดวงอำทิตย ์ 
ดว้ยมอเตอร์คู่ปรับกำรหมุนแบบ 
แกนคู่(DMDA) มีประสิทธิภำพ 
กำรท ำงำนสูง แต่มีกำรลงทุนสูง 
ค่ำใชจ่้ำยของบ ำรุงรักษำสูง ระบบ 
ซบัซอ้นและกำรใชพ้ลงังำนมำก 

ผลทีค่าดว่าจะได้รับ 

 กำรท ำงำนของระบบ
ติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ย
มอเตอร์เด่ียวหมุนแบบแกน
คู(่SMDA) มีประสิทธิภำพ
กำรท ำงำนสูงเทียบเท่ำแบบ
มอเตอร์คูป่รับกำรหมุนดว้ย
แกนคู(่DMDA) 

 เป้าหมาย: ตอ้งกำรควำม
แม่นย  ำมำกข้ึน ลดค่ำใชจ่้ำย 
ของกำรลงทุน และลดคน 

1.การป้อนข้อมูล 
อินพตุดว้ยวนัท่ีและเวลำ 
 

2. ชุดควบคุมและประมวลผล 
ควบคุมระบบดว้ยฟัซซีลอจิก 
 

 

3. ชุดขับเคลือ่น 
มอเตอร์เด่ียวแกนคู(่SMDA) 

 
5. ค่าป้อนกลบั 

    เซนเซอร์ตรวจจบัต ำแหน่งในกำรปรับมุมของมอเตอร์ 

4. การแสดงผล 
มุมท่ีปรับหมุนของมอเตอร์ 

6. ทศิทางแผงโซล่าเซลล์ 
ปรับหมุนติดตำมดวงอำทิตย ์
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จำกรูปท่ี 4 จะแบ่งขั้นตอนกำรท ำงำนของระบบออกเป็น 6 ส่วน ซ่ึงประกอบไปดว้ย 
1. กำรป้อนขอ้มูล(อินพตุ): ป้อนขอ้มูลอินพตุท่ีประกอบดว้ยละติจูด ลองติจูด วนัท่ีและเวลำ 
2. ชุดควบคุมและประมวลผล: จะรับขอ้มูลอินพุตและค่ำป้อนกลบั เพื่อให้สั่งมอเตอร์หมุน โดยควบคุมกำรท ำงำนดว้ย
ใชฟั้ซซีลอจิก ซ่ึงจะสัง่กำรไปยงัแผงควบคุมมอเตอร์ เพ่ือปรับกำรหมุนไปยงัต ำแหน่งท่ีตอ้งกำร ดงัรูปท่ี 5 

 
รูปที ่5 Flow chart กำรควบคุมกำรท ำงำนดว้ยฟัซซีลอจิก 

จำกรูปท่ี 5 กำรท ำงำนของระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวแกนคูน้ี (SMDA) เม่ือท ำกำรสตำร์ทจะมี

ชุดค ำสัง่ Timer start เพื่อท ำกำรตรวจสอบวนัท่ีและเดือน ในทุกๆ 1 วนิำที เม่ือเป็นไปตำมเง่ือนไขของชุดค ำสัง่ Switch 

clock ระบบจะท ำงำนโดยสัง่ให ้Arduino ON ท ำงำน โดยจะมีกำรปรับมุมกำรหมุนตำมช่วงเวลำ 7.00 น. 11.00 น. และ 

14.00 น. ของทุกวนั  

3. ชุดขบัเคล่ือน: จะใชม้อเตอร์เป็นตวัขบัเคล่ือนเพื่อปรับกำรหมุนติดตำมดวงอำทิตย ์ดงัรูปท่ี 6 

 
รูปที ่6 กลไกปรับกำรหมุนของระบบระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวปรับกำรหมุนแบบแกนคู(่SMDA) 

จำกรูปท่ี 6 กำรปรับมุมส่ำย(ɣp) จะใชเ้ฟืองตวัท่ี 2 (เฟืองตำม) หมุนตำมเฟืองตวัท่ี 1 (เฟืองขบั) เพื่อปรับมุม
กำรหมุนติดตำมดวงอำทิตยใ์ห้เคล่ือนท่ีโดยกำรหมุนจำกทิศตะวนัออกไปทิศตะวนัตก ส่วนปกำรปรับมุมเอียง(β) จะมี
จำนหมุนและคนัชกัเช่ือมติดกบัเฟืองขบัของมอเตอร์(เฟืองตวัท่ี 1) เพื่อปรับแผงโซล่ำเซลลใ์ห้เอียงข้ึนในช่วงเวลำเชำ้ 
และเอียงลงในช่วงเวลำบ่ำยตำมทิศทำงของแสงอำทิตย ์ 
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4. กำรแสดงผล (เอำทพ์ตุ) : มุมท่ีปรับไดจ้ริงของมอเตอร์ 
5. ค่ำป้อนกลบั : จะใชก้ำรตรวจจบัดว้ยเวลำในกำรปรับมุมกำรหมุนของมอเตอร์ และส่งขอ้มูลกลบัไปยงัชุดประมวลผล 
6. ทิศทำงของแผงโซล่ำเซลล ์: ปรับกำรหมุนติดตำมดวงอำทิตย ์ 
 

การออกแบบการท างานของระบบตดิตามดวงอาทติย์ด้วยมอเตอร์เดีย่วแกนคู่  
โดยกำรค ำนวณโดยกำรป้อนละติจูด(Lt), ลองติจูด(Lg), วนัท่ีในรอบปี(Jd )และเวลำ(Tlocal) โดยมีสมกำร

ค ำนวณ(Anusorn, n.d.) เพื่อหำมมุส่ำย(ɣp) และมุมเอียง(β) จำกนั้นน ำค่ำเฉล่ียทั้งปีท่ีไดไ้ปออกแบบกำรปรับกำรหมุน
ติดตำมดวงอำทิตย ์ 

สมกำรท่ี 1 เพ่ือหำค่ำมุมเอียง(β) = )coscoscossin(sinsin 1 WDLtDLt        (สมกำรท่ี 1) 
สมกำรท่ี 2 เพ่ือหำค่ำมุมส่ำย(ɣp) = )

cos

sincos
(sin 1



 WD      (สมกำรท่ี 2) 

ตอ้งกำรทรำบค่ำค ำตอบของสมกำรท่ี 1 และสมกำรท่ี 2 ตอ้งทรำบค่ำ D และ W ก่อนจำกสมกำรดำ้นล่ำงน้ี    
       D = 23.45 x sin (360 x (

365

284Jd ) )                                                             (สมกำรท่ี 3) 

       W = (Ts-12)/12                                                                                            (สมกำรท่ี 4) 

เม่ือ Ts = T local – T Lg + Eqt      (สมกำรท่ี 5) 

        Eqt = 9.87sin 2B – 7.53cos B – 1.5sin B     (สมกำรท่ี 6) 

         B = 360 x (Jd-81) / 364      (สมกำรท่ี 7) 

ดงันั้นเม่ืออินพตุวนัท่ีในรอบปี(Jd)  เวลำ(T local) พร้อมทั้งทรำบละติจูด(Lt) และลองติจูด(Lg) ท่ีใชใ้นกำร
ทดลองก็จะทรำบมุมเอียง(β) ได ้และมุมส่ำย(ɣp) ในช่วงเวลำนั้นได ้จำกนั้นน ำไปหำค่ำเฉล่ียทั้งปีท่ีเพื่อออกแบบกำร
ปรับกำรหมนุติดตำมดวงอำทิตย ์ดงัตำรำงท่ี 1  
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ตารางที ่1 กำรควบคุมกำรท ำงำนของระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวแกนคู ่

 
จำกตำรำงท่ี 1 ค  ำนวณค่ำเฉล่ียของทิศทำงของดวงอำทิตยใ์นมุมเอียง(β) และมุมส่ำย(ɣp) ซ่ึงแบบ DMDA คือกำร

ปรับกำรหมนุติดตำมตรงตำมทิศทำงดวงอำทิตย ์และ SMDA คืองำนท่ีกำรออกแบบใหม่ โดยตอ้งกำรใหมี้ควำมสมมำตรกนั
ในกำรปรับกำรหมุนทั้งในช่วงฤดูร้อน 21 มีนำคม - 21สิงหำคม และในช่วงฤดูหนำว 22 สิงหำคม - 20 มีนำคม ซ่ึงในมุม
เอียง(β) ช่วงเชำ้ปรับแผงโซล่ำเซลลใ์หเ้อียงข้ึนในช่วงเวลำเชำ้ และเอียงลงในช่วงเวลำบ่ำยตำมทิศทำงของแสงอำทิตย ์ดงั
รูปท่ี 7 ส่วนในมุมส่ำย(ɣp) จะหมุนติดตำมดวงอำทิตยจ์ำกทิศตะวนัออกไปจนถึงทิศตะวนัตกในรอบวนั ดงัรูปท่ี 8 ซ่ึงกำร
ท ำงำนจะมีกำรปรับกำรหมุน 3 คร้ังในรอบวนั ทั้งในฤดูร้อนและฤดูหนำว โดยคร้ังท่ี 1 อยูใ่นช่วงเวลำ 07.00-10.00 น. คร้ัง
ท่ี 2 อยูใ่นช่วงเวลำ 11.00-13.00 น. คร้ังท่ี 3 อยูใ่นช่วงเวลำ 14.00-17.00 น.  
 

 
รูปท่ี 7  กำรปรับกำรหมุนติดตำมดวงอำทิตยใ์นมุมเอียง(β) 
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รูปที ่8  กำรปรับกำรหมุนติดตำมดวงอำทิตยใ์นมุมส่ำย(ɣp) 

 

ขั้นตอนการทดลอง 
กำรปรับกำรหมุนของระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวแกนคู(่SMDA)โดยปรับกำรหมุนตำมทิศทำง

ท่ีออกแบบไว ้แลว้ทดสอบหำค่ำก ำลงัไฟฟ้ำท่ีไดเ้พ่ือเปรียบเทียบกบัระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์คู่แกนคู่
(DMDA) และแบบไม่ปรับกำรหมุน(ปกติ) ดงัรูปท่ี 9 

 
รูปที ่9  กำรปรับกำรหมุนแผงโซล่ำเซลลติ์ดตำมดวงอำทิตยแ์ละตรวจวดัค่ำพลงังำนทำงไฟฟ้ำ 
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จำกรูปท่ี 9 ไดท้ ำกำรแบ่งขั้นตอนกำรทดลองโดยตรวจวดัค่ำตำมช่วงเวลำท่ีออกแบบไวแ้ละใหท้ ำพร้อมกนั 
ทั้ง 3 เคร่ือง เม่ือวดัค่ำแลว้ใหค้  ำนวณหำค่ำก ำลงัไฟฟ้ำท่ีเพ่ิมข้ึนเม่ือเปรียบเทียบกบัแบบไม่ปรับกำรหมุน(ปกติ) 
1. กำรเตรียมโครงสร้ำงระบบติดตำมดวงอำทิตยแ์บบไม่ปรับกำรหมุน(ปกติ) ปรับแผงโซล่ำเซลลเ์อียง 15˚ โดยใหห้นั
หนำ้ไปทำงทิศใต ้จำกนั้นตรวจวดัและบนัทึกค่ำแรงเคล่ือนไฟฟ้ำ(Voltage) และกระแสไฟฟ้ำ(Amphere)  
2. กำรเตรียมโครงสร้ำงระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวแกนคู(่SMDA) จำกนั้นท ำกำรปรับมุมเอียง(β) และ
มุมส่ำย(ɣp) จำกนั้นตรวจวดัและบนัทึกค่ำแรงเคล่ือนไฟฟ้ำ(Voltage) และกระแสไฟฟ้ำ(Amphere)  
3. กำรเตรียมโครงสร้ำงระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์คู่แกนคู(่DMDA)  ) จำกนั้นท ำกำรปรับมุมเอียง(β) และมุม
ส่ำย(ɣp) จำกนั้นตรวจวดัและบนัทึกค่ำแรงเคล่ือนไฟฟ้ำ(Voltage) และกระแสไฟฟ้ำ(Amphere)  
 

ผลการวจิยั 
หลงัจำกตรวจวดัตำมวธีิกำรทดลองแลว้บนัทึกค่ำแรงเคล่ือนไฟฟ้ำ(Voltage) และกระแสไฟฟ้ำ(Amphere) 

โดยจะน ำค่ำทั้งสองน้ีไปค ำนวณหำค่ำก ำลงัไฟฟ้ำ(Power) และก ำลงัไฟฟ้ำรวมในรอบวนั(Total Power) ซ่ึงสำมำรถ
ค ำนวณก ำลงัท่ีเพ่ิมข้ึนเม่ือเปรียบเทียบกบัแบบไม่ปรับกำรหมุน(ปกติ) และแบบ DMDA(แบบเก่ำ) 

ตารางที ่2 กำรเปรียบเทียบค่ำแรงเคล่ือนไฟฟ้ำ กระแสไฟฟ้ำ และก ำลงัไฟฟ้ำฟ้ำ 

 
จำกตำรำงท่ี 2 พบวำ่ก ำลงัไฟฟ้ำท่ีเพ่ิมข้ึนมำกท่ีสุดคือแบบกำรปรับกำรหมุนติดตำมตรงตำมทิศทำงดวงอำทิตย ์

แบบ DMDA(Old) มีค่ำเฉล่ียก ำลงัไฟฟ้ำสะสมในรอบวนัเพ่ิมข้ึน 27.09% ส่วนแบบ SMDA(New)  คือระบบมอเตอร์
เด่ียวแกนคู่ท่ีออกแบบใหม่ มีค่ำเฉล่ียก ำลงัไฟฟ้ำสะสมในรอบวนัเพ่ิมข้ึน 23.30% เม่ือเปรียบเทียบกบัแบบไม่ปรับกำร
หมุน(ปกติ)  

 

อภิปรายและสรุปผลการวจิยั 
จำกผลกำรทดลองพบวำ่ระบบติดตำมดวงอำทิตยด์ว้ยมอเตอร์เด่ียวแบบแกนคู่โดยใชฟั้ซซีลอจิก ท่ีออกแบบ

ใหม่น้ี มีประสิทธิภำพกำรท ำงำนของแผงโซล่ำเซลลเ์พ่ิมข้ึน 23.26% ซ่ึงเทียบเท่ำกบัชนิดมอเตอร์คูป่รับกำรหมนุแบบ
แกนคู(่DMDA) ในช่วงประมำณ 21-33%  โดยกำรทดลองน้ีด ำเนินกำรจำกวนัท่ี 21ก.ย. – 30 พ.ย. (3 เดือน) ซ่ึงอยู่
ในช่วงฤดูฝนท ำใหผ้ลท่ีไดอ้อกมำมีค่ำไม่แตกต่ำงกนัมำก จึงตอ้งเพ่ิมระยะเวลำใหค้รอบคลุมฤดูร้อนดว้ยจะเห็นผล
ชดัเจนมำกกวำ่น้ีเพื่อพิสูจนค์่ำท่ีออกแบบในกำรปรับกำรหมนุวำ่ใชง้ำนจริงได ้และระบบท่ีออกแบบข้ึนใหม่น้ีสำมำรถ
ลดค่ำใชจ่้ำยของกำรลงทุนลงดว้ย ดงัตำรำงท่ี 3 
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ตารางที ่3 กำรเปรียบเทียบค่ำใชจ่้ำยของกำรลงทุนเทียบกบักำรเพ่ิมประสิทธิภำพของโซล่ำเซลล ์

 
จำกตำรำงท่ี 3 พบวำ่แบบ SMDA(New) และแบบ DMDA(Old) มีคำ่ใชจ่้ำยของกำรลงทุนเทียบกบักำรเพ่ิม

ประสิทธิภำพของโซล่ำเซลล ์ประมำณ 643.78 บำท และ 1,107.42 บำท ซ่ึงแบบ SMDA(New) ท่ีสร้ำงข้ึนใหม่น้ียงัสำมำรถ
ลดตน้ทุนลงได ้463.64 บำทเม่ือเทียบกบัเพ่ิมข้ึนของประสิทธิภำพของโซล่ำเซลล ์
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