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บทคดัย่อ 

งานวิจัยน้ีเป็นการออกแบบสร้างเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องด้วยพลังงานแสงอาทิตย  ์โดยสามารถควบคุมการ
เคล่ือนท่ีโดยใชส้ัญญาณบลทููธ ผา่นสมาร์ทโฟน เพ่ือลดการใชพ้ลงังานเช้ือเพลิงในการทาํเกษตรกรรม ทั้งยงัสะดวกใน
การควบคุมการรดนํ้าตน้ไมแ้ละลดการใชแ้รงงาน เคร่ืองรดนํ้ายกร่องดว้ยพลงังานแสงอาทิตยท่ี์ออกแบบมี 3 ส่วนหลกั 
คือ 1) วงจรควบคุมมอเตอร์นํ้ า 2) แผงโซลาร์เซลล์ในการเปล่ียนพลงังานแสงให้เป็นพลงังานไฟฟ้า ผ่านวงจรชาร์จ
แบตเตอร่ีเพ่ือเกบ็พลงังงาน 3) วงจรควบคุมการเคล่ือนท่ีของเคร่ืองรดนํ้าโดยควบคุมผา่นสัญญาญบลูทูธ โดยใชบ้อร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 ผลการทดสอบการทาํงานของเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องดว้ยพลงังานแสงอาทิตย ์
พบว่า สามารถรดนํ้ าไดใ้นระยะ 1.50 - 2.30 เมตร จากตวัเคร่ืองทั้งดา้นซ้ายและดา้นขวา ปริมาณนํ้ าสูงสุดอยูท่ี่ระยะ 
1.90 เมตร อตัราการไหลของนํ้าโดยเฉล่ีย 0.27 ลิตรต่อวนิาที อตัราเร็วเฉล่ียของเคร่ืองรดนํ้า 0.26 เมตรต่อวนิาที ในการ
ชาร์จแบตเตอร์ร่ีจากแผงโซลาร์เซลล ์1 วนั จะสามารถใชง้านเคร่ืองรดนํ้าไดป้ระมาณ 2 ชัว่โมง 30  นาที   
 
คาํสําคญั: พลงังานแสงอาทิตย์ ควบคุมการเคล่ือนท่ีผ่านสัญญาณบลทููธ รดนํา้ต้นไม้  
 
Abstract 

This research aimed to invent a solar energy watering machine controlled from a smartphone via Bluetooth 
to reduce the consumption of fuel in agriculture, to control watering, and to reduce labor force.  The machine which 
was designed comprises 3 major parts: a water pump controller circuit, photovoltaic modules that convert energy from 
sunlight to DC electricity stored in batteries, and a circuit that controls the movement of the machine via Bluetooth 
using Arduino UNO R3 as a microcontroller. The result revealed that the watering distance from the left and the right 
of the machine was 1.5-2.3 meters. The distance with the highest water volume was 1.90 meters with an average flow 
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rate of 0.27 liter/ second and an average speed rate of 0.26 meter/ second.  After charged for 1 day, the solar batteries 
could last 2.5 hours.  
 
Keywords: Solar Energy, Movement Controller via Bluetooth, Control Watering 
 
1. บทนํา 

ในปัจจุบนัเกษตรกรโดยส่วนใหญ่จะติดตั้งระบบรดนํ้าใน 2 รูปแบบ รูปแบบแรกจะติดตั้งระบบรดนํ้าโดยใช้
มอเตอร์นํ้ าและใชพ้ลงังานไฟฟ้าในการรดนํ้ าตน้ไม ้ส่วนรูปแบบท่ี 2 จะเป็นเคร่ืองสูบนํ้ าติดตั้งเคร่ืองยนต์และใช้
เช้ือเพลิง เช่น นํ้ ามนัเบนซิน ซ่ึงรูปแบบท่ี 2 จะก่อให้เกิดมลภาวะให้กบัสภาพแวดลอ้ม ดงันั้นหากมีการใชพ้ลงังาน
สะอาดอ่ืนๆ มาทดแทนจะช่วยลดมลภาวะให้กบัส่ิงแวดลอ้มไดเ้ป็นอยา่งมาก พลงังานท่ีจะมาทดแทนการใชพ้ลงังาน
เช้ือเพลิงไดเ้ป็นอยา่งดี ไดแ้ก่ พลงังานจากแสงอาทิตย ์ซ่ึงเป็นพลงังานหมุนเวียนท่ีมีศกัยภาพสูง และยงัเป็นพลงังาน
สะอาด ไม่ทาํลายส่ิงแวดลอ้ม และไม่ตอ้งหาซ้ือหรือนาํเขา้เช้ือเพลิงเหมือนพลงังานประเภทอ่ืน ๆ ท่ีสาํคญัเป็นพลงังาน
ท่ีเกิดข้ึนใหม่ไดไ้ม่มีท่ีส้ินสุด (มณฑล ฟักเอม และคณะ, 2559) ไม่เกิดมลพิษให้กบัส่ิงแวดลอ้ม และยงัช่วยลดตน้ทุน
ในการทาํการเกษตร  

การให้นํ้ าแก่พืชจึงมีความจาํเป็นอยา่งยิ่งท่ีจะตอ้งทาํใหเ้กิดประสิทธิภาพดี ทั้งในแง่ของการประหยดันํ้ าและ
พลงังานในการใหน้ํ้ า นํ้าจึงเป็นปัจจยัสาํคญัในการทาํการเกษตร ปริมาณนํ้าท่ีเหมาะสมอยา่งเพียงพอ เพ่ือใหไ้ดผ้ลผลิต
ท่ีมีคุณภาพดีและต้นพืชแข็งแรง นํ้ าจึงมีผลต่อการเจริญเติบโตของพืช ถ้าพืชได้รับนํ้ าน้อยเกินไปก็จะทาํให้ไม่
เจริญเติบโต รวมถึงการออกดอกผลจะมีปริมาณน้อย หรือหากได้รับปริมาณนํ้ ามากเกินไปก็ทําให้พืชตายได้  
(ประภาพร พลอยยอด, 2550)   

สําหรับลกัษณะการทาํสวนแบบหน่ึงจะทาํเป็นแบบยกร่อง ซ่ึงเป็นวิธีปลูกพืชดว้ยการขุดคนัดินลอ้มรอบ
แปลงเกษตร และขุดร่องเป็นร่างแหเพ่ือยกแปลงดา้นในให้สูงข้ึน โดยร่องท่ีขุดจะใช้สําหรับกักเก็บนํ้ า (อชิตพล  
พนัธ์จินดา, 2560) และจะมีการตกันํ้ าจากทอ้งร่องเพ่ือใช้รดนํ้ าตน้ไม  ้เพ่ือให้เกิดความสะดวกในการรดนํ้ าต้นไม้  
รูปแบบหน่ึงท่ีชาวสวนใชคื้อการติดตั้งเคร่ืองสูบนํ้าบนเรือและฉีดนํ้าดา้นขา้งของเร่ือทั้ง 2 ดา้น โดยจะพายเรือเคล่ือนท่ี
ไปตามทอ้งร่องของสวนก็จะสามารถรดนํ้ าตน้ไมไ้ด ้จึงมีแนวคิดท่ีจะประดิษฐ์เคร่ืองรดนํ้ ายกร่องโดยใชพ้ลงังาน
แสงอาทิตย ์และใชอุ้ปกรณ์ในการการควบคุมการเคล่ือนท่ี ซ่ึงจะช่วยลดค่าจ่ายของเช้ือเพลิง และแรงงานในการรดนํ้ า
ตน้ไมใ้นสวน  

 
2. วตัถุประสงค์ 

1. เพ่ือออกแบบและสร้างเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์
2. เพ่ือออกแบบและประยกุตใ์ชก้ารควบคุมเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตยผ์า่นสัญญาณบลทููธ 
3. เพ่ือออกแบบระบบขบัเคล่ือนเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์
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3. อุปกรณ์และวิธีดาํเนินงานวจิัย 
3.1 วสัดุและอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ 
3.1.1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3  
3.1.2 บอร์ด Bluetooth hc-05 
3.1.3 Servo Motor 
3.1.4 แผงโซลาร์เซลล ์
3.1.5 แบตเตอร์ร่ี 
3.1.6 มอเตอร์ป๊ัมนํ้า 
3.1.7 ท่อ PVC 

 

3.2 วธีิดาํเนินงานวจิยั 
3.2.1 ออกแบบเรือเพ่ือติดตั้งแผงโซลาร์เซลล ์วงจรควบคุม และมอเตอร์นํ้าเพ่ือใชร้ดนํ้า สาํหรับขนาดของเรือ

ตอ้งมีขนาดท่ีสามารถเคล่ือนท่ีผ่านทอ้งร่องในสวนทัว่ไปได ้การทาํงานของเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องพลงังานสงอาทิตย์
แสดงหลกัการทาํงานตามรูปท่ี 1 โดยใชแ้ผงโซลาร์เซลลเ์ปล่ียนพลงังานแสงเป็นพลงังานไฟฟ้า และเก็บพลงังานใน
แบตเตอร์ร่ีโดยผ่านวงจรชาร์จแบตเตอร์ร่ีเพ่ือควบคุมการประจุ (เคร่ืองควบคุมการประจุ, 2561) ซ่ึงจะเป็นแหล่ง
พลงังานของเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์การทาํงานของเคร่ืองน้ีจะถูกควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Arduino UNO R3 การสั่งการทาํงานของเคร่ืองรดนํ้าผา่นโทรศพัทเ์คล่ือนท่ี ใชก้ารเช่ือมต่อดว้ยสัญญาณบลูทูธเพ่ือเปิด
ปิดระบบป๊ัมนํ้า ควบคุมการเคล่ือนท่ีและควบคุมทิศทางของเคร่ืองรดนํ้า 

 

โซลาร์เซลล์

วงจรควบคุมการชาร์จ

แบตเตอร์ร่ี

วงจรขบัมอเตอร์

มอเตอร์ปั๊มนํ้า

ไมโครคอนโทรลเลอร์ บลูทูธ

ทิศทางการเคล่ือนที่

โทรศพัท์เคล่ือนที่

 
รูปที ่1 ไดอะแกรมแสดงหลกัการทาํงานของเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์
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 3.2.2 การออกแบบบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพ่ือติดต่อกบับอร์บลูทูธ รูปท่ี 2 ซ่ึงเป็นเทคโนโลยีของการ
ส่ือสารทางคล่ืนวิทยุระยะใกลผ้่านช่องสัญญาณความถ่ี 2.4 GHz ในงานวิจัยน้ีเลือกใช้บอร์ด Bluetooth hc-05 ซ่ึง
สามารถส่ือสารกบัไมโครคอนโทรลเลอร์ ผ่าน Serial Port (การใชง้าน Bluetooth module HC05 แบบละเอียด, 2561) 
ระยะในการควบคุมประมาณ 10-15 เมตร โดยข้ึนอยูก่บัลกัษณะของพ้ืนท่ีท่ีส่งสัญญาณควบคุม 
 

                

Arduino UNO R3Bluetooth Module 
HC-05

to driver motor 

to driver servo motor 

 
 

รูปที ่2 Bluetooth Module เช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ผา่นพอร์ตอนุกรม 
 

 3.2.3 การควบคุมมอเตอร์ป๊ัมนํ้า มีหลกัการทาํงานตามรูปท่ี 3 จะใชส้ัญญาณจากบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Arduino UNO R3 ควบคุมการทาํงานของรีเลยโ์ดยผ่านทรานซีสเตอร์ 2N3904 โดยรีเลยจ์ะไปควบคุมการทาํงานของ
มอเตอร์ป๊ัมนํ้า  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่3 วงจรรีเลยท่ี์ควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 

 3.2.4 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ในงานวจิยัน้ีใชบ้อร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 รูปท่ี 4 ใน
การควบคุมการทาํงาน ซ่ึงเป็นไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ open source ใชชิ้พ ATmega328 ทาํงานท่ีความถ่ี 16 MHz 
หน่วยความจาํแฟลช 32 KB หน่วยความจาํแรม 2 KB มี digital input port/output port 14 ขา analog input 6 ขา serial 
UART 1 ชุด (เอกชยั มะการ, 2552; บทความ Arduino คืออะไร ตอนท่ี 1, 2561) สมบติัของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์
ทั้งหน่วยความจาํและขั้วต่อเอาตพ์ตุเพียงพอสาํหรับใชง้านในงานวจิยัน้ี  

1N4001

12 V

1 kΩ 

2N3904
Microcontroller
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รูปที ่4 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 (บทความ Arduino คืออะไร ตอนท่ี 1. 2561) 

 

 3.2.5 การออกแบบเรือและการติดตั้งมอเตอร์ป๊ัมนํ้ า ในงานวิจยัน้ีใชม้อเตอร์ป๊ัมนํ้ าขนาด 12 โวลต ์144 วตัต์
ขนาดท่อ 1 น้ิว อตัราการไหลสูงสุด 13,250 ลิตรต่อชัว่โมง โดยจะติดตั้งป๊ัมนํ้าใตท้อ้งเรือและต่อท่อไปยงัท่อพน่นํ้ าเพ่ือ
ใชใ้นการขบัเคล่ือนเรือ โดยใชร้ะดบัการเปิดวาลว์เพ่ือใชใ้นการกาํหนดความเร็วในการเคล่ือนท่ีของเรือ แทนระบบเดิม
ท่ีใชม้อเตอร์ขบัใบพดั ซ่ึงระบบใบพดัมกัจะพบปัญหาในเร่ืองวชัพืช หรือสาหร่ายมาพนัใบพดัค่อนขา้งบ่อย เป็นปัญหา
ในเร่ืองการบาํรุงรักษา สาํหรับระบบการรดนํ้าจะต่อท่อจากมอเตอร์ป๊ัมนํ้าไปยงัท่อสาํหรับจ่ายนํ้าดา้นซา้ยและดา้นขวา
ของเรือจาํนวน 2 หวัจ่าย รูปท่ี 5  
 

 
รูปที ่5 การติดตั้งป๊ัมนํ้าและท่อสาํหรับฉีดนํ้า 

 

ท่อพน่นํ้าใน
การขบัเคล่ือน

ท่อพน่นํ้าใชใ้น
การรดนํ้า 
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 3.2.6 แผงโซลาร์เซลล์ เป็นอุปกรณ์ในการแปลงพลงังานแสงอาทิตยเ์ป็นพลงังานไฟฟ้าและเก็บพลงังาน
ไฟฟ้าในแบตเตอร์ร่ี จากมอเตอร์ป๊ัมนํ้ าขนาด 144 วตัต ์ในการเลือกขนาดของแผงโซลาร์เซลลจ์ะไม่เลือกขนาดให้สูง
กวา่ขนาดของมอเตอร์ป๊ัมนํ้ า เน่ืองจากในงานวิจยัน้ีจะใชพ้ลงังานจากแบตเตอร์ร่ี ดงันั้นจึงเลือกขนาดของแผงโซลาร์
เซลล์ให้เพียงพอสําหรับการประจุแบตเตอร์ร่ีในการใชง้านมอเตอร์ป๊ัมนํ้ า จึงเลือกขนาดของแผงโซลาร์เซลล์ขนาด     
60 W กระแสในการประจุโดยเฉล่ียประมาณ 3.5 แอมแปร์ ในเวลา 8 ชัว่โมงจะเก็บพลงังานไฟฟ้าไดป้ระมาณ 28 Ah 
จะสามารถใชม้อเตอร์ป๊ัมนํ้ าไดป้ระมาณ 2 ชัว่โมง 20 นาที สําหรับแบตเตอร์ร่ีเลือกใชข้นาด 40 Ah จะเผื่อไวส้ําหรับ
วนัท่ีแดดจดัจะสามารถเกบ็พลงังานไฟฟ้ามากกวา่ 8 ชัว่โมง 
 3.2.7 การคาํนวณหาปริมาณการใชน้ํ้ าของพืช (Crop Evapotranspiration, TE , มิลลิเมตรต่อวนั) หมายถึง 
ปริมาณนํ้าท่ีพืชตอ้งการใชจ้ริง รวมถึงปริมาณนํ้าท่ีสูญเสียจากแปลงปลูกโดยกระบวนการคายนํ้าของพืชและการระเหย 
เปรียบเทียบกบัปริมาณการใช้นํ้ าของพืชอา้งอิง (Reference Crop Evapotranspiration, TOE , มิลลิเมตรต่อวนั) ตาม
สมการ (อชิตพล พนัธ์จินดา, 2560) 
    T C TOE K E      (1) 
    TO p panE K E       (2) 

CK  คือ ค่าสัมประสิทธ์ิการใชน้ํ้าของพืช (Crop Coefficient) ตามชนิดของพืช 
 pK  คือ ค่าสัมประสิทธ์ิของอ่างวดัการระเหย ค่าเฉล่ียสาํหรับประเทศไทย = 0.85 
 panE คือ ค่าการระเหยของนํ้าท่ีอ่านไดจ้ากอ่างวดัการระเหย Class A Pan, มิลลิเมตร 
 จะพบวา่ปริมาณการใชน้ํ้ าของพืชจะข้ึนกบัตวัแปรต่าง ๆ ตามท่ีกล่าวมา แต่ท่ีสาํคญัจะข้ึนอยูก่บัชนิดของพืช
ดว้ย พืชแต่ละชนิดจะตอ้งการปริมาณนํ้าท่ีแตกต่างกนั 
 
4. ผลการวจิัย 

4.1 ผลการออกแบบเรือสาํหรับเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์มีขนาด กวา้ง 60 เซนติเมตร ขนาดยาว 
90 เซนติเมตร สูง 30 เซนติเมตร ติดตั้งแผงโซลาร์เซลลข์นาดกวา้ง 40 เซนติเมตร ยาว 60 เซนติเมตร ใชจ้าํนวนท่อจ่าย
นํ้าจาํนวน 2 หวัจ่าย ระยะความสูงของท่อจ่ายนํ้า 50 เซนติเมตร ออกแบบใหมี้วาลว์ควบคุมการจ่ายนํ้า ตามรูปท่ี 6 

 

 
รูปที ่6 ผลงานวจิยัสมบูรณ์ของเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์
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4.2 ผลการทดสอบดา้นการเคล่ือนท่ีของเรือ ทาํการทดสอบบ่อพกันํ้ าท่ีเป็นนํ้ าน่ิง โดยทาํการทดสอบ 5 คร้ัง 
ระยะทาง 25 เมตร ผลการทดสอบดงัตารางท่ี 1 อตัราเร็วเฉล่ียของเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องพลงังานแสงอาทิตยป์ระมาณ   
0.26 เมตร/วนิาที  
 

         ตารางที ่1 ผลการทดสอบอตัราเร็วการเคล่ือนท่ีของเรือ 
คร้ังที ่ เวลา (s) อตัราเร็ว (เมตร/วนิาท)ี 

1 96.5 0.259 
2 95.5 0.261 
3 95.8 0.260 
4 96.3 0.259 
5 96.2 0.259 

อตัราเร็วเฉล่ีย 0.259 

 
4.3 ผลการทดสอบอตัราการไหลของนํ้า โดยจะทาํการสูบนํ้าในระยะเวลา 60 วินาที และวดัปริมาณนํ้า แสดง

ในตารางท่ี 2 อตัราการไหลของนํ้าโดยเฉล่ีย 0.27 ลิตร/วนิาที 
 

                           ตารางที ่2 ผลการทดสอบอตัราการไหลของนํ้า 
คร้ังที ่ ปริมาณนํา้ (ลติร) อตัราการไหล  (ลติร/วนิาท)ี 

1 15.9 0.265 
2 16.3 0.271 
3 16.2 0.270 
4 16.1 0.268 
5 16.5 0.275 

ค่าเฉล่ีย 16.2 0.270 
 

4.4 ผลการทดสอบปริมาณนํ้า เป็นการทดสอบการพน่นํ้าขณะเรือน่ิง เป็นการจาํลองการวดัปริมาณนํ้าท่ีเคร่ือง
รดนํ้ ายกร่องพลงังานแสงอาทิตยพ์่นออกมาทาํให้ทราบปริมาณนํ้ าท่ีตาํแหน่งต่าง ๆ เพ่ือให้การนาํไปใชง้านจริงจะได้
กาํหนดระยะไดอ้ยา่งเหมาสม (อชิตพล พนัธ์จินดา, 2560) โดยทาํการทดลองเพ่ือวดัปริมาณนํ้าท่ีแต่ละตาํแหน่ง ตามรูป
ท่ี 7 กาํหนดพ้ืนท่ีรับนํ้า 1 x 0.8 เมตร ระยะห่างจากเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์1.5 เมตร จากผลการทดลอง
จะพบว่าบริเวณตรงกลาง จะมีปริมาณนํ้ ามากท่ีสุด 15 กรัม และปริมาณนํ้ าจะลดตามท่ีปรากฏในรูปท่ี 7 สําหรับช่อง
ดา้นบนและดา้นล่างจะมีปริมาณนํ้านอ้ยท่ีสุด ประมาณ 1 กรัม  
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รูปที ่7  แสดงปริมาณนํ้าท่ีแต่ละตาํแหน่งของเคร่ืองรดนํ้ายกร่องพลงังานแสงอาทิตย ์

 

  จากผลการทดลองรูปท่ี 7 จะนาํผลมาคาํนวณปริมาณนํ้ าท่ีพืชไดรั้บ ถา้เรือเคล่ือนท่ีโดยพิจารณาระยะทาง 1 
เมตร ในเวลา 4 วนิาที (จากความเร็วท่ีไดใ้นตารางท่ี 1) พ้ืนท่ีรับนํ้า 1x0.26 เมตร จะรับนํ้า 140 กรัม คาํนวณไดด้งัน้ี 

ปริมาตรนํ้า   
3

6 3
3

140 10
140 10

1 10

m
V m






   


  (3) 

ระดบัความสูงของนํ้า  
6

3140 10
0.54 10

1 0.26

V
h m

A




   


  (4) 

 
จากการทดลองน้ีจะไดป้ริมาณนํ้า 0.54 มิลลิเมตรต่อวนั ในการรดนํ้ า 1 รอบ ซ่ึงปริมาณนํ้ าท่ีไดน้ี้กจ็ะตอ้งไป

เทียบกบัสมการท่ี (1) โดยคาํนวณตามชนิดของพืชท่ีปลูก โดยเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องพลงังานแสงอาทิตยท่ี์ออกแบบจะมี
วาลว์ควบคุมปริมาณนํ้าผูใ้ชง้านสามารถปรับปริมาณนํ้าท่ีตอ้งการตามการคาํนวณปริมาณนํ้าท่ีพืชตอ้งการตามแนวทาง
ขา้งตน้ 

4.5 ผลการทดสอบการควบคุมการเคล่ือนท่ีโดยควบคุมผ่านสัญญาณบลูทูธ โดยในงานวิจยัน้ีสร้างกลไกใน
การใช ้servo motor ควบคุมหางเสือของเรือ ในการเล้ียวซ้าย เล้ียวขวา หรือเคล่ือนท่ีตรงไปขา้งหน้า ผลการทดสอบ 
หางเสือของเรือจะเปล่ียนทิศทางตามองศาท่ีกาํหนด ตามรูปท่ี 8 ระยะในการควบคุม 12.5 เมตร 
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  รูปที ่8 การควบคุมหางเสือเรือผา่นสญัญาณบลูทูธ 

 
5. การอภิปรายผล 

เคร่ืองรดนํ้ ายกร่องพลงังานแสงอาทิตยท่ี์ออกแบบในงานวิจัยน้ี ผลจากการทดสอบปริมาณนํ้ าท่ีแต่ละ
ตาํแหน่ง อตัราเร็วในการเคล่ือนท่ี และการควบคุมทิศทางในการเคล่ือนท่ีผา่นสัญญาณบลูทูธ  เคร่ืองดงักล่าวสามารถ
ทาํงานไดต้ามท่ีไดอ้อกแบบ สําหรับปริมาณนํ้ าหากตอ้งการปริมาณนํ้ าท่ีใชร้ดนํ้ าเพ่ิมข้ึนก็สามารถปรับวาลว์เพ่ือเพ่ิม
อตัราการไหลของนํ้ าเพ่ิมข้ึน  หากปรับวาลว์สูงสุดแลว้แต่ปริมาณนํ้ าไม่เพียงพอก็อาจจะเปล่ียนขนาดของมอเตอร์ป๊ัม
นํ้าใหมี้ขนาดใหญ่ข้ึนได ้ 

สาํหรับขนาดของโซลาร์เซลล ์ขนาดของมอเตอร์ป๊ัมนํ้ า และขนาดของแบตเตอร์ร่ีท่ีไดอ้อกแบบ จากผลการ
ทาํงานระยะเวลาในการใชง้านมากกว่าท่ีคาํนวณไวป้ระมาณ 10 นาที ซ่ึงเป็นผลจากการทดสอบในวนัเวลาท่ีแดดจดั
ตลอดวนั ในการคาํนวณอา้งอิงเวลา 8 ชัว่โมง  เน่ืองจากในการออกแบบน้ีเลือกความจุแบตเตอร์ร่ีสูงกว่าท่ีคาํนวณ      
12 Ah เพ่ือใหว้นัท่ีแดดจดัสามารถเกบ็พลงังานไดม้ากข้ึนเพ่ือสะสมใชใ้นวนัท่ีแดดนอ้ย 

สําหรับระบบขบัเคล่ือนโดยใชท่้อพ่นนํ้ าเพ่ือใชใ้นการขบัเคล่ือนเรือแทนการใชใ้บพดั จากการใชง้านไม่มี
ปัญหาเร่ืองวชัพืช ทาํใหเ้รือสามารถเคล่ือนท่ีไดต้ามทิศทางท่ีกาํหนด 
  
6. บทสรุป 

การออกแบบสร้างเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องดว้ยพลงังานแสงอาทิตย ์มีวตัถุประสงค์เพ่ือเพ่ิมความสะดวกและ 
ลดการใช้พลงังานจากเช้ือเพลิง ผลการทดสอบการทาํงานของเคร่ืองรดนํ้ ายกร่องดว้ยพลงังานแสงอาทิตย ์พบว่า  
โดยสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีโดยใชส้ัญญาณบลทููธ ผา่นสมาร์ทโฟน สามารถรดนํ้าไดใ้นระยะ 1.50-2.30 เมตร จาก
ตวัเคร่ืองทั้งดา้นซ้ายและดา้นขวา ปริมาณนํ้ าสูงสุดอยูท่ี่ระยะ 1.90 เมตร อตัราการไหลของนํ้ าโดยเฉล่ีย 0.27 ลิตรต่อ
วินาที อตัราเร็วเฉล่ียของเคร่ืองรดนํ้า 0.26 เมตรต่อวินาที ในการชาร์จแบตเตอร์ร่ีจากแผงโซลาร์เซลล ์1 วนั จะสามารถ
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ใชง้านเคร่ืองรดนํ้าไดป้ระมาณ 2 ชัว่โมง 30  นาที สาํหรับการพฒันาในอนาคตเห็นวา่น่าจะพฒันาโดยมีการติดตั้งกลอ้ง
วดีิโอเพื่อใหส้ามารถควบคุมระยะไกลมากยิง่ข้ึน 
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