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บทคัดยอ 
แผงเซลลแสงอาทิตยที่ใชงานติดต้ังอยูกับที่หรือแผงเซลลแสงอาทิตยที่มีการติดตามดวงอาทิตยแบบหน่ึงแกนในแนวอัล

ติจูดอาจไมสามารถจัดเก็บพลังงานไดเต็มที่และประสบปญหาชวงการเปล่ียนฤดูกาลซึ่งดวงอาทิตยมีการเปล่ียนวงโคจรแนวอะซิมุธ
งานวิจัยน้ีจึงไดนําเสนอระบบเซลลแสงอาทิตยที่มีการเคล่ือนที่ตามตําแหนงดวงอาทิตยครอบคลุมทั้งแนวอัลติจูดและแนวอะซิมุธ
โดยวิธีการตรวจวัดคาความเขมของแสงจากเซ็นเซอรแบบตัวตานทานแปรคาตามแสง (LDR) วางจํานวน 4 จุดที่ขอบแผงเซลล
แสงอาทิตยทั้ง 4 ดานตรงจุดก่ึงกลาง โดยวางลักษณะตรงขามกันเพ่ือเปรียบเทียบคาความเขมแสงติดต้ังในทอยางสีดําซึ่งสามารถ
ติดตามดวงอาทิตยในลักษณะเปนชวงได  โดยชวงของการติดตามสามารถกําหนดไดจากความลึกของการติดต้ังตัวตานทานแปรคา
ตามแสงในทอยางสีดํา คาความเขมแสงที่ไดจะถูกปอนใหกับชุดควบคุม ที่ใช ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร  PIC16F877-20P เพ่ือทํา
การประมวลผลสัญญาณผานชุดควบคุมสั่งใหมอเตอรกระแสตรงทํางานหมุนแผงเซลลแสงอาทิตยทั้ง 2 แนวแกน ไปยังจุดที่มีความ
เขมแสงสูงสุด โดยทดสอบหาผลตอบสนองทางเวลาของการเคล่ือน พบวามีการตอบสนองทางเวลาเฉล่ียอยูที่ 11.7  องศา ตอวินาที 
การทดสอบระบบการประจุที่มีการติดตามดวงอาทิตยโดยใชเซลลแสงอาทิตยขนาด 12 โวลตกําลังไฟฟาสูงสุด 120 วัตตกับ 
แบตเตอร่ีประจุพลังงานแรงดัน 12 โวลต 120 แอมแปร- ช่ัวโมง พบวาเซลลแสงอาทิตยแบบที่มีตัวจับการเคล่ือนที่สองแกน สามารถ
เก็บพลังงานไดมากกวาแผงเซลลแสงอาทิตยแบบติดต้ังอยูกับที่ 21.27 วัตต คิดเปนรอยละ 17.72 
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Battery charging by an automatic dual-axis solar tracking system 
 

Preecha Mahamai1,* Numpon Panyoyai 2 and Passawat Watcharadumrongsak3 

 
 

Abstract 
 Solar panels with fixed installation or single-axis solar trackers which can  track only the sun altitude may not be able 
to store the energy efficiently, especially when the sun azimuth angle changes from season to season. The aim of this research is 
to design an azimuth-altitude dual axis tracker.  The light intensity of the sun is measured by 4 light dependent resistors (LDR), 
mounted on each edge of the solar panel at the centre position. The tracking range can be set up from the depths of the variable 
resistors which are installed in black, rubber tubes. The measured light intensity is sent to the microcontroller PIC16F877-20P for 
controlling the DC motors and rotating the solar panel to the point where the maximum light intensity is. From the experimental 
results, it was found that the average response time of the tracker was 11.7 degrees per second. By using a 12-volt, 120-watt solar 
panel with  a 12-volt, 120 ampere-hour battery, it was found that the energy stored by the developed solar tracker increased by 
21.27 watts, or equivalently to 17.72 percent, in comparison to a solar panel with fixed installation. 
 
  
Keywords: Dual-axis solar tracking system, Battery charging, Light dependent resistors 
(selected from 1st Symposium on Hands-on Research and Development, Chiang Mai) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1 Department of Electrical Engineering, Faculty of Engineering, Rajamangala University of Technology Lanna. 
2  Faculty of Engineering and Agro-Industry, Maejo University. 
3  Research Institute Rajamangala University of Technology Lanna. 
* Corresponding author, E-mail: nung_honda@hotmail.com     Received 1 August  2011; Accepted 7 December 20



บทความวิจัย                                                                                        วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม ปที่ 8 ฉบับที่ 2 พฤษภาคม – สิงหาคม  2555  
                                                                                                                               The Journal of Industrial Technology, Vol. 8, No. 2 May – August 2012 
 

21 
 

1. บทนํา 
เทคนิคและวิธีการสรางระบบติดตามดวงอาทิตยของแผง

เซลลแสงอาทิตยเพ่ือใหแผงเซลลแสงอาทิตยสามารถเคล่ือนที่
ตามตําแหนงดวงอาทิตยและสามารถจัดเก็บพลังงานไดอยาง
เต็มที่น้ันไดมีการ พัฒนามาอยางตอเน่ือง โดยสามารถจําแนก
ตามวิธีการที่ใชในการติดตาม ไดอยู 4 ลักษณะ [1] คือ ระบบ
ติดตามดวง  อาทิตยแบบเชิงกลหรือถวงนํ้าหนักวิธีการควบคุม
ลักษณะน้ีจะอาศัยการเปล่ียนแปลงของของเหลวในทอที่ยึด
ติดกับแผงเซลลแสงอาทิตยทํางานรวมกับตัวตรวจจับความ
เขมแสงเมื่อความเขมแสงเปล่ียนไปปมจะทําการสูบของเหลว
ออกและปลอยของเหลวเขาตามคาของความเขมแสงนํ้าหนัก
ของของเหลวที่ถายเทไปมาจะทําใหแผงเซลลแสงอาทิตย
เคล่ือนท่ีไปในแนวอัลติจูดเปรียบเหมือนกับเคล่ือนที่ตามดวง
อาทิตย ปริมาณการใชไฟฟาในการเคล่ือนที่ และการ
บํารุงรักษานอย เมื่อเทียบกับระบบอื่นแตระบบ  มีความ
แมนยําคอนขางตํ่า [2]  แบบที่สองระบบติดตามดวงอาทิตย
ควบคุมดวยวงจรอนาล็อกเปนแบบควบคุมการติดตามดวย
อุปกรณทางอิเล็กทรอนิกสที่เปนอนาล็อกในการควบคุมการ
ทํางานรวมกับอุปกรณตรวจจับระดับความเขมแสง  เชนโฟโต
ไดโอด โฟโตทรานซิสเตอรหรือ ตัวตานทานแปรคาตามแสง 
โดยจะรับคาแรงดันจากอุปกรณตรวจวัดระดับความเขมแสง
มาเขาชุดเปรียบเทียบแรงดันโดยใชออปแอมปอาศัยการ
เปล่ียนสถานะทางดานเอาตพุทที่ไดไปควบคุมการเคล่ือนที่
ของแผงเซลลแสงอาทิตย  การติดตามตําแหนงดวงอาทิตย
ลักษณะน้ีไมมีความซับซอนของวงจรควบคุมและสามารถ
ปรับแผงเซลลแสงอาทิตยใหไดต้ังฉากกับแสงที่มาตกกระทบ
แต  อุปกรณตรวจจับแสงมีความไวตอแสงมากทําใหระบบ
ติดตามดวงอาทิตยทํางานตลอดเวลา แมวาความแตกตาง
ระดับความเขมแสงเพียงเล็กนอย  ทําใหหนาสัมผัสรีเลยเกิด
การอารค [3-6]   แบบที่สามระบบติดตามดวงอาทิตยควบคุม
ดวยวงจรดิจิตอลเปนระบบท่ีทํางานรวมกับตัวตรวจวัดระดับ
ความเขมของแสงระบบจะถูกออกแบบใหสัญญาณจากตัว
ตรวจวัดความเขมแสงมีลักษณะเปนดิจิตอลปอนใหระบบ
ควบคุมที่เปนวงจรดิจิตอลโดยตรงอาศัยการเปล่ียนสถานะ
ดานเอาตพุทไปควบคุมการเคล่ือนที่แผงเซลลแสงอาทิตย  

ระบบควบคุมลักษณะน้ีมีความแมนยําสูง  ใชวงจรดิจิตอล
พ้ืนฐานทําใหสามารถสรางวงจรไดงาย   แตการควบคุม
ลักษณะน้ีจะเกิดการผิดพลาดไดงาย  ในกรณีที่แสงมีความเขม
ไมมากพอท่ีจะทําใหสภาวะของลอจิกเกิดการเปล่ียนแปลง [7]  
และสิ่งสําคัญถาจะปรับปรุงระบบใหดีขึ้นจะตองออกแบบ
วงจรควบคุมใหม แบบท่ีสี่ ระบบติดตามดวงอาทิตยแบบ
ควบคุมดวยไมโครโปรเซสเซอรทํางานรวมกับอุปกรณ
ตรวจวัดความเขมแสงซึ่งจะมีทั้งการควบคุมแบบแกนเดียว
และแบบสองแกนการควบคุมลักษณะน้ีคือเปล่ียนคาความเขม
แสงในรูปสัญญาณอนาล็อกเปนสัญญาณดิจิตอลดวย
ไมโครโปรเซสเซอรแลวทําการประมวลผลตามผังงานท่ีเขียน
ไวหากมีความแตกตางของความเขมแสงจากตัวตรวจจับแสงก็
จะสั่งการใหชุดควบคุมเคล่ือนที่ตามตําแหนงดวงอาทิตยขอดี
ของการควบคุมลักษณะน้ีคือมีความเที่ยงตรงสูงและการ
ปรับปรุงแกไขทําไดงายแตมีขอเสียกรณีการควบคุมแบบสอง
แกนคือการวางตัวตรวจจับความเขมแสงใกลกันทําใหเกิด
ปญหาความแตกตางความเขมแสง [8,9] 

งานวิจัยน้ีจึงไดเสนอการสรางระบบติดตามดวง
อาทิตยที่ ใช ตั วตรวจ วัดความ เขมแสงทํางานร วม กับ
ไมโครโปรเซสเซอรโดยใชเทคนิควิธีการวางตัวตรวจจับ
ความเขมแสงไวตรงขอบก่ึงกลางของแผงเซลลจํานวน 4 จุด
ทั้ง 4 ดานซึ่งจะลดปญหาความแตกตางของความเขมแสงกรณี
วางตัวตรวจจับความเขมแสงใกลกัน โดยการเปรียบเทียบแสง
จะใชการเปรียบเทียบกับตัวที่อยูตรงกันขามเพ่ือควบคุมการ
เคล่ือนที่ของแตละแนวแกนทั้งแนวอัลติจูด(x-axis) และ
แนวอะซิมุธ(y-axis) ขอได เปรียบของระบบติดตามดวง
อาทิตยลักษณะน้ีคือเมื่อความเขมแสงจากเซ็นเซอรแตละคูมี
ค าใกล เคียงกันแตไม เ กินคาอางอิงที่ กํ าหนดไวภายใน
โปรแกรมระบบจะไมทํ างานเ พ่ือปองกันรี เลยทํ างาน
ตลอดเวลา ปองกันการอารคของหนาสัมผัสและเปนการนํา
เทคโนโลยีระบบควบคุมขนาดเล็ก ไปใชงานจริงสําหรับการ
ควบคุมภาคสนาม 
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2. วิธีการวิจัย 
2.1 หลักการควบคุมและโครงสรางระบบติดตามดวงอาทิตย  

ระบบติดตามดวงอาทิตยที่สรางขึ้นอาศัยหลักการตามรังสี
ตรงของแสงอาทิตยที่มาตกกระทบ โดยตัวตรวจจับความเขม
แสงจะถูกติดต้ังอยูที่ขอบของแผงเซลลแสงอาทิตยตรงจุด
ก่ึงกลางทั้ง 4 ดาน  อุปกรณตรวจจับความเขมแสงสรางจากตัว
ตานทานแปรคาตามแสงติดต้ังอยูในทอสีดําคาความเขมแสงที่
ไดซึ่งเปนสัญญาณอนาล็อกจะถูกเปล่ียนเปนสัญญาณดิจิตอล
ดวยไมโครคอนโทรลเลอรแลวทําการประมวลผลตามผังงาน
ในรูปของโปรแกรมที่บรรจุไวในตัวไมโครคอนโทรลเลอร
หากมีความแตกตางของความเขมแสงไมโครคอนโทรลเลอร
จะสงสัญญาณออกทางดานเอาตพุทเพ่ือควบคุมมอเตอร
กระแสตรงเพ่ือทําการขับเคล่ือนชุดติดตามตําแหนงดวง
อาทิตยทั้งในแนวแกน x และแนวแกน y แสดงดังรูปที่ 1  การ
ออกแบบระบบติดตามดวงอาทิตยจะแยกเปน 3 สวนคือ สวน
ตรวจจับความเขมของแสงอาทิตย  สวนรองรับแผงเซลล
แสงอาทิตย และ สวนขับเคลื่อนชุดติดตามตําแหนงดวง
อาทิตยแสดงดังรูปที่ 2 
 

 
รูปท่ี 1 ระบบติดตามดวงอาทิตยที่นําเสนอ 
 

 

 
รูปท่ี 2 โครงสรางของสวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตย 
 
2.2 อุปกรณตรวจจับความเขมแสงอาทิตย 

งานวิจัยน้ีเลือกใชตัวตานทานแปรคาตามแสงเปนอุปกรณ
ตรวจจับความเขมแสงเน่ืองจากใชงานงายและราคาถูกโดยติด
ต้ังอยูในทอยางสีดําลึก 10 มิลลิเมตรเพ่ือใหเกิดการบังเงาของ
แสงโดยความลึกของการติดต้ังจะเปนตัวกําหนดความไวใน
การตรวจจับความเขมของแสงอาทิตย โดยมีหลักการคือเมื่อ
ดวงอาทิตยอยูในตําแหนงแนวต้ังฉากกับแผงเซลลแสงอาทิตย
ตัวตานทานแปรคาตามแสงจะถูกกําหนดใหเปนสภาวะ 
“High” และเม่ือดวงอาทิตยเคล่ือนที่ไปจากตําแหนงเดิมจะทํา
ใหเกิดการบังเงาจากการติดต้ังอยูในทอเมื่อตัวตานทานแปรคา
ตามแสงท่ีเกิดการบังเงาจะถูกกําหนดใหเปนสภาวะ “Low” 
โดยทดสอบการติดตามตําแหนงดวงอาทิตยของตัวตานทาน
แปรคาตามแสงในแนวแกน x ใชวิธีการวางตัวตานทานแปร
คาตามแสงที่ตําแหนง 0 องศา, 45 องศา, 90 องศา, 135 องศา 
และ 180 องศาตามลําดับโดยแตละจุดใหทํามุมตางกัน 45 
องศา เพ่ือหาจุดความเขมแสงสูงสุดในแตละเวลา ซึ่งตัว
ตานทานแปรคาตามแสงแตละตําแหนงจะตออยู กับตัว
ตานทานปรับคาไดขนาด 50 kΩ ทุกตําแหนงแยกกันอยาง
อิสระ โดยมีแหลงจายไฟตรงขนาด  5 โวลตจายใหกับวงจร 
เพ่ือเปล่ียนคาความเขมแสงจากตัวตานทานแปรคาตามแสงให
เปนแรงดันไฟตรงแสดงในรูปที่ 3 

ตําแหนงติดตั้ง 
มอเตอรแนวอะซิมุธ  
(Y – axis) 

ตําแหนงติดตั้ง 
มอเตอรแนวอัลติจูด  
(X – axis)        
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รูปท่ี 3 การทดสอบการติดตามดวงอาทิตยในแนวแกน x  
 

สวนทดสอบการติดตามตําแหนงดวงอาทิตยของตัว
ตานทานแปรคาตามแสงในแนวแกน y ใชวิธีการวางตัว
ตานทานแปรคาตามแสงที่ตําแหนง 0 องศา, 45 องศาและ 90 
องศา แสงที่ใชทดสอบแทนความสวางของแสงอาทิตยจะใช
หลอดไฟไสขนาด 100 วัตตจํานวน 2 หลอดซึ่งมีความสวาง
เพียงพอตอการเปล่ียนคาความตานทานของตัวตานทานแปร
คาตามแสง ซึ่งตัวตานทานแปรคาตามแสงแตละตําแหนงจะ
ตออยูกับตัวตานทานปรับคาไดขนาด 50 kΩ ทุกตําแหนง
แยกกันอยางอิสระเชนเดียวกัน แสดงดังรูปที่ 4 
 

 
 

รูปท่ี 4 การทดสอบการติดตามดวงอาทิตยในแนวแกน y  

 
กอนการทดสอบตัวตานทานปรับคาไดจะปรับคาความ

ตานทานไวที่ 10 kΩ ทุกตัว จากการทดสอบพบวาตัวตรวจจับ
แสงที่วางตําแหนงใกลกัน  ณ  ตําแหนงดวงอาทิตยหรือ
หลอดไฟมีคาความเขมแสงสูงสุดแรงดันไฟตรงที่ไดจะมีคา
มากกวา 2.5 โวลตทั้งในแนวแกน xและแนวแกน y ซึ่งเปน
สภาวะ“High”ทั้งคู จึงเกิดปญหาความตางของความเขมแสง
จึงตองมีการปรับคาของตัวตานทานปรับคาไดเพ่ือใหเกิด
ความแตกตางของระดับแรงดันไฟตรงหรือสภาวะลอจิกที่จะ
สงไปยังชุดควบคุมดวยไมโครโปรเซสเซอร โดยสภาวะ 
“high”ใหมีระดับแรงดันไฟตรงเทากับ 2.5 โวลต และสภาวะ 
“low”ใหมีระดับแลงดันไฟตรงตํ่ากวา 2.5 โวลต  งานวิจัยน้ีจะ
ใชการติดต้ังตัวตรวจวัดความเขมแสงไวตรงขอบของแผง
เซลลแสงอาทิตยตรงจุดก่ึงกลางดังรูปที่ 5 และรูปที่ 6 โดยจะ
สงคาสัญญาณที่อานไดใหกับไมโครคอนโทรลเลอรทําการ
ประมวลผลตามผังงานโปรแกรมท่ีเขียนไว ดังรูปที่ 7 

 

 
 
รูปท่ี 5 การติดต้ังตัวตรวจวัดความเขมแสงอาทิตย 

 

 
รูปท่ี 6 วงจรตรวจวัดความเขมแสงอาทิตย 

50 KΩ x 4 
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รูปท่ี 7 ผังงานขั้นตอนการทํางานโปรแกรม 
 

ผังงานสวนโปรแกรมควบคุมในรูปที่ 5 อธิบายการทํางาน
ไดเริ่มจากตัวตรวจวัดความเขมแสงท้ัง 4 จุดที่ติดต้ังบนขอบ
แผงเซลลแสงอาทิตยสงสัญญาณความเขมแสงที่เปนสัญญาณ
อนาล็อกผานตัวตานทานปรับคาไดมายังภาคอินพุทของ
ไมโครคอนโทรลเลอรและทําการประมวลผลแปลงสัญญาณ
จากอนาล็อกใหเปนสัญญาณดิจิตอลในระดับบิตทําการ
เปรียบเทียบบิตของสัญญาณความเขมแสงโดยที่ Sensor 1 
และ Sensor 2 จะเปรียบเทียบในแนว อัลติจูด(x-axis)หรือ 
Horizontal สวน Sensor 3 และ Sensor 4 จะเปรียบเทียบใน
แนว อะซิมุธ(y-axis) หรือ Vertical และเปรียบเทียบกับคา
อางอิงโดยงานวิจัยน้ีจะใชคาที่เหมาะสมเทากับ 0.5 โวลต
เพ่ือใหเกิดความแตกตางของความเขมแสงที่ชัดเจนจากผลการ
ทดสอบในหัวขอที่ผานมาถาความเขมแสงของ Sensor 1 – 
ความเขมแสงของ Sensor 2 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน x ไปทางซาย  และถาความเขมแสงของ Sensor 
2 – ความเขมแสงของSensor 1 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง

หมุนแนวแกน x ไปทางขวา แตถาผลตางความเขมแสงทั้ง
สองตัวมีคานอยกวาคาอางอิงก็ไมมีการสั่งงานหมุนมอเตอร
ในแนวแกน  x ในทํานองเดียวกันถาความเขมแสงของ 
Sensor3- ความเขมแสงของ Sensor 4 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน y ดึงลง  และถาความเขมแสงของ Sensor 4 – 
ความเขมแสงของ Sensor 3 มีคามากกวาคาอางอิง
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณใหมอเตอรกระแสตรง
หมุนแนวแกน y ยกขึ้น แตถาผลตางความเขมแสงทั้งสองตัวมี
คานอยกวาคาอางอิงก็ไมมีการสั่งงานหมุนมอเตอรในแนว   
แกน y 

 

2.3  วงจรขับมอเตอร  
สวนขับเคล่ือนของระบบติดตามลดวงอาทิตยจะใช

มอเตอรกระแสตรงเปนตนกําลังทั้งสองแนวแกน ในแนวแกน 
x จะใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงขนาด 12 โวลตมีการทดรอบ
ดวยเกียรเฮดที่ความเร็วรอบ 15 รอบตอนาทีขนาดเพลา 6 
มิลลิเมตร  สวนการขับเคล่ือนในแนวแกน y จะใชมอเตอร
ไฟฟากระแสตรงแบบกระบอก(motor actuator) เกรียวทด
ขนาด 12 โวลตเชนเดียวกัน โดยวงจรขับเคล่ือนแนวแกน x 
และแนวแกน y จะใชวงจรขับเคล่ือนดังรูปที่ 8 และชุด
ควบคุมดัง รูปที่ 9 
 

+12 Vdc

+12 Vdc

M1

+12 Vdc

+12 Vdc

M2

BD 139 BD 139

BD 139BD 139

1 kΩ

1 kΩ 1 kΩ

1 kΩ

รูปท่ี 8 วงจรขับมอเตอรของระบบติดตามดวงอาทิตย 
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รูปท่ี 9 ชุดควบคุมระบบติดตามดวงอาทิตยที่นําเสนอ 
 

2.4  โครงสรางทางกลของระบบติดตามดวงอาทิตย 
 โครงสรางของระบบติดตามดวงอาทิตย สวนเคล่ือนที่
แนวแกน x จะใชทอโลหะเสนผาศูนยกลาง 4 น้ิวยึดติดกับ
เพลากลางพรอมฐานเพลายึดติดกับตลับลูกปนเฟองโซใช
มอเตอรเปนตัวขับโดยมีฟนเฟองอัตราทดที่ 1:2 ยึดติดกับเฟอง
โซอีกช้ันดังรูปที่  10(ก) สวนเคล่ือนที่แนวอะซิมุธจะใช
มอเตอรกระแสตรงแบบกระบอกเกรียวทดในปลายยึดติดกับ
โครงเหล็กสวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตยสําหรับดึงหรือยก
สวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตย ดั งรูปที่10(ข )   สวน
โครงสรางที่สมบูรณแสดงดังรูปที่ 11 
 

 
                                     (ก) 

 
                                            (ข) 
รูปท่ี 10 โครงสรางระบบติดตามดวงอาทิตย 

 

 
 

รูปท่ี 11 โครงสรางระบบติดตามดวงอาทิตยที่สมบูรณ 
 

3.  ผลการทดสอบและการวิเคราะหผล 

     การทดสอบระบบติดตามดวงอาทิตยจะแยกการทดสอบไว
สองสวนคือผลการตอบสนองทางเวลาและความสามารถใน
การจัดเก็บพลังงานโดยเปรียบเทียบกับระบบที่ติดต้ังอยูกับที่ 

 
3.1  การทดสอบผลตอบสนองทางเวลา 
 การทดสอบการติดตามดวงอาทิตยแสงที่ใชทดสอบแทน
ความสวางของแสงอาทิตยในงานวิจัยน้ีจะใชหลอดไฟไส
ขนาด 100 วัตตจํานวน 2 หลอดหรือใชมากกวาความสวาง
ของหลอด ไฟขนาด 200 วัตตซึ่งมีความสวางเพียงพอตอการ
เปล่ียนแปลงความเขมแสงของตัวตรวจวัดแสงไมควรใชนอย
กวา การทดสอบโดยวางหลอดไฟท่ีตําแหนง 30 องศา, 45 
องศา, 60 องศา, 75 องศา และ 90 องศาตามลําดับ เพ่ือดูผลการ
ปรับเปล่ียนตําแหนงการติดตามแสงไฟขณะมีการเคล่ือนที่
และหยุดตามมุมที่ทําการทดสอบ ผลการทดสอบดังตารางที่ 1  
พบวาระบบสามารถติดตามตําแหนงของดวงอาทิตยได ผล
การตอบสนองทางเวลาวัดดวยวิธีการจับเวลาการปรับเปลี่ยน
ตําแหนงการติดตามแสงเฉล่ียอยูที่ 11.7 องศา ตอวินาที 
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   ตารางท่ี 1  ผลการทดสอบผลตอบสนองทางเวลา 

ตําแหนงหลอดไฟ 
(องศา) 

ผลตอบสนอง  
(วินาที) 

30 0.8 

45 2.2 

60 3.45 

75 4.7 

90 5.92 

 
3.2 การประจุพลังงานของระบบติดตามดวงอาทิตย 
 
ตารางที่ 2 พารามิเตอรของแผงเซลลแสงอาทิตยรุน SP120 

Parameter Value 

Maximum  System  Open  
Circuit  Voltage 

600  V 

Maximum  Power 120  W 

Short  Circuit  Current 7.45  A 

Rated  Current 7    A 

Open   Circuit  Voltage 21.7  V 

Rated  Voltage 17.28 V 

   
  พารามิเตอรการทดสอบจะใชแผงเซลลแสงอาทิตยที่มี
ขนาดผลิตกําลังไฟฟา 12 โวลต กําลังไฟฟาสูงสุด120 วัตต 
อัตราแรงดัน 17.28 โวลต อัตรากระแส 7 แอมแปรแสดงดัง
ตารางที่ 2 แบตเตอรี่ที่ใชประจุพลังงานขนาด 120 แอมแปร-
ช่ัวโมงมีการทดสอบคุณลักษณะสําคัญคือปริมาณการประจุ
พลังงานแบตเตอรี่ เวลาที่ใชทดสอบระหวางชวงเวลา 8.00 -
18.00 น. ของวันที่ 6 พฤษภาคม 2553 ภายใตสภาพทองฟา
โปรง มีเมฆเปนบางเวลาแลวมีลมพัดเบาบาง การวัดอุณหภูมิ
ใชดิจิตอลเทอรโมมิเตอรรุน TMO-Digi Thermo (WT3) เริ่ม
ทดสอบโดยการประจุแบตเตอรี่เมื่อแผงเซลลแสงอาทิตยที่มี

การเคล่ือนที่ตามตําแหนงดวงอาทิตยโดยบันทึกผลทุกๆหน่ึง
ช่ัวโมง ผลการทดสอบที่ไดดังตารางที่ 3 พบวา ระบบประจุ
พลังงานจะไดรับพลังงานสูงที่สุด 110.78 วัตตที่เวลา 13.00 น.
ทั้งน้ีเน่ืองมาจากระบบติดตามดวงอาทิตยไดเคล่ือนตําแหนง
แผงเซลลแสงอาทิตยไปยังตําแหนงที่มีความเขมแสงสูงสุด
กําลังไฟฟาโดยเฉล่ียทั้งวันที่ประจุได ต้ังแตเวลา 8.00  –  
18.00 น. เทากับ 94.08 วัตต 
 

ตารางท่ี 3 ผลการทดสอบ แผงเซลลแสงอาทิตยที่มีการติดตาม
ดวงอาทิตย 
 

เวลา 
(h) 

อุณหภูมิ 
(oC) 

แรงดัน 
(V) 

กระแส  
(A) 

กําลังไฟฟา
(W) 

08.00 32 17.50 4.59 80.33 
09.00 33 18.22 5.12 93.29 
10.00 34.5 18.65 5.40 100.71 
11.00 35.3 18.94 5.63 106.63 
12.00 36 19.12 5.74 109.74 
13.00 38 19.20 5.77 110.78 
14.00 37.8 19.15 5.75 110.11 
15.00 37 18.15 5.09 92.38 
16.00 35 18.00 5.01 90.18 
17.00 33.2 17.55 4.61 80.91 
18.00 32 16.53 3.62 59.84 
เฉล่ีย 34.9 18.35 5.17 94.08 

 

3.3  การประจุพลังงานของระบบท่ีติดต้ังอยูกับท่ี 
     การทดสอบระบบติดต้ังอยูกับที่หรือระบบอางอิงโดยวาง
แผงเซลลแสงอาทิตยทํามุม 15-30 องศาทางทิศใตทดสอบ
คุณลักษณะสําคัญคือปริมาณการประจุพลังงานแบตเตอรี่ เวลา
ที่ใชทดสอบระหวางชวงเวลา 8.00 - 18.00 น. ของวันที่ 6 
พฤษภาคม 2553 ภายใตสภาพทองฟาโปรง มีเมฆเปนบางเวลา
แลวมีลมพัดเบาบาง โดยทําการทดสอบพรอมกับระบบที่มี
การติดตามดวงอาทิตยและทําการบันทึกผลทุกๆหน่ึงช่ัวโมง 
ผลการทดสอบที่ไดดังตารางที่ 4 พบวาระบบประจุพลังงานจะ
ไดรับพลังงานสูงที่สุดเวลา 13.00 น.เชนเดียวกัน กําลังไฟฟาที่
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จัดเก็บไดเทากับ 92.23 วัตตจะเห็นไดวาจุดที่ไดรับพลังงานสูง
ที่สุดที่เวลาเดียวกันระบบติดต้ังอยูกับที่จะไดรับพลังงานที่
นอยกวาระบบที่มีการติดตามดวงอาทิตยทั้งน้ีเน่ืองมาจากวา
ตําแหนงดวงอาทิตย ณ เวลาน้ีที่เปล่ียนแปลงระบบติดต้ังอยู
กับที่ไมสามารถรับพลังงานที่จุดความเขมแสงสูงสุดได  
กําลังไฟฟาโดยเฉล่ียที่ประจุไดทั้งวันต้ังแตเวลา 8.00 น.- 
18.00 น. เทากับ 72.81 วัตต 
 
ตารางที่ 4 ผลการทดสอบแผงเซลลแสงอาทิตยที่ติดต้ังอยูกับที่ 

เวลา 
(h) 

อุณหภูมิ 
(oC) 

แรงดัน 
(V) 

กระแส 
(A) 

กําลังไฟฟา
(W) 

8.00 32 14.12 3.22 45.47 
9.00 33 17.69 4.63 81.90 

10.00 34.5 17.80 4.85 86.33 
11.00 35.3 17.92 4.91 87.98 
12.00 36 17.90 4.89 87.53 
13.00 38 18.21 5.12 92.23 
14.00 37.8 17.91 4.90 87.85 
15.00 37 17.40 4.52 78.65 
16.00 35 16.87 3.71 62.58 
17.00 33.2 14.48 3.34 48.36 
18.00 32 13.56 3.10 42.03 
เฉล่ีย 34.9 16.71 4.29 72.81 

  
จากการทดสอบการทํางานของระบบติดตามดวงอาทิตย

โดยใชไมโครคอนโทรลเลอรในการควบคุมที่ นําเสนอ
สามารถติดตามดวงอาทิตยไดตามการออกแบบ  จากการ
ทดสอบการประจุพลังงานในชวงเวลา  8.00  – 18.00 น. 
พบวาระบบประจุพลังงานแบบติดต้ังอยูกับที่สามารถประจุ
กําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 72.81 วัตตสวนระบบประจุแบบมีการ
ติดตามดวงอาทิตยสามารถประจุกําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 94.08 
วัตตซึ่งสามารถสรุปไดวาระบบท่ีมีการติดตามดวงอาทิตยจะ
สามารถเก็บพลังงานไดมากกวา 21.27 วัตต ดังกราฟของกําลัง
งานไฟฟาแสดงในรูปที่ 10 เปนผลมาจากระบบท่ีมีการติดตาม
ดวงอาทิตยเคล่ือนตําแหนงแผงเซลลแสงอาทิตยใหไดรับ

ความเขมแสงอาทิตยที่จุดสูงสุดตลอดเวลา  สอดคลองกับ
ทฤษฎีที่วาแผงเซลลแสงอาทิตยจะรับพลังงานไดสูงสุดเมื่อ
แผงเซลลแสงอาทิตยทํามุมต้ังฉากกับดวงอาทิตย 
 

 
 

รูปท่ี 12 กราฟแสดงการเปรียบเทียบกําลังไฟฟา 
 

 ระบบติดตามดวงอาทิ ตยที่ ส ร า งขึ้ นมี โครงสร า ง
ประกอบดวย มอเตอรควบคุมแกน y มอเตอรควบคุมแกน x 
และสวนรองรับแผงเซลลแสงอาทิตยสามารถวางแผงเซลล
แสงอาทิตยขนาด 12 โวลต 120 วัตต ไดจํานวน 2 แผง โดยมี
คาใชจายรวมประมาณ 6,000 บาทโดยท่ีขณะทํางาน มอเตอร
ควบคุมแกน y ใชพลังงาน 3.78 วัตต มอเตอรควบคุมแกน x 
ใชพลังงาน 1.2 วัตตหากโดยตลอดท้ังวันมีการเคล่ือนที่
แนวแกน x  จํานวน   9 ครั้งจะใชพลังงานทั้งสิ้น 10.8 วัตต 
สวนมอเตอรควบคุมแกน y จะทํางานเม่ือมีการเปล่ียนฤดูกาล
เทาน้ันผลการทดสอบประจุพลังงานของระบบติดตามดวง
อาทิตยเปรียบเทียบกับระบบติดต้ังอยู กับที่จากแผงเซลล
แสงอาทิตย ขนาด 12 โวลต 120 วัตตจํานวน 1 แผงสามารถ
จัดเก็บพลังงานไดเพ่ิมขึ้น 21.27 วัตต หากพิจารณาถึงระบบ
แลวมีความคุมคาเน่ืองจากลงตํ่า อุปกรณไฟฟาสวนเพิ่มเติม
กินกําลังไฟฟานอยประกอบกับอายุการใชงานของแผงเซลล
แสงอาทิตยยาวนาน 20 – 25 ป ระบบน้ีเหมาะสําหรับระบบ
การผลิตไฟฟาจากพลังงานแสงอาทิตยในครัวเรือนขนาดเล็ก 
ไมเหมาะที่จะนําไปใชกับระบบขนาดใหญเน่ืองจากวามีความ
ยุงยากในการออกแบบระบบและเสียคาใชจายสูง 

เวลา 

กําลังไฟฟา(w) 
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4.  สรุปผลการวิจัย 
ร ะ บ บ ติ ด ต า ม ด ว ง อ า ทิ ต ย แ บ บ 2 แ ก น โ ด ย ใ ช

ไมโครคอนโทรลเลอรควบคุมในงานวิจัยน้ีสามารถติดตาม
ดวงอาทิตยไดตามการออกแบบ  สอดคลองกับทฤษฎีแมวา
ระบบการติดตามจะใหผลตอบสนองทางเวลาที่คอนขางชา
เฉล่ีย 11.7 องศา ตอวินาที การทดสอบการประจุพลังงานดวย
แบตเตอรี่ภายใตสภาวะภูมิอากาศเดียวกันโดยใชแผงเซลล
แสงอาทิตยขนาด  12 โวลต 120 วัตต  แบตเตอรี่สําหรับใช
ประจุขนาด 12 โวลต 120 แอมแปร – ช่ัวโมง พบวาระบบ
ประจุแบบติดต้ังอยูกับที่สามารถประจุกําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 
72.81 วัตตคิดเปนรอยละ 60.67 สวนระบบประจุแบบมีการ
ติดตามดวงอาทิตยสามารถประจุกําลังไฟฟาไดเฉล่ีย 94.08 
วัตตคิดเปนรอยละ 76.85  โดยเทียบจากกําลังไฟฟาสูงสุดของ
แผงเซลลแสงอาทิตยที่ผลิตได  จึงสรุปไดวาระบบประจุ
แบตเตอรี่แบบมีการติดตามดวงอาทิตยสามารถจัดเก็บ
พลังงานไดมากกวาระบบที่ติดต้ังอยูกับที่ 21.27 วัตตคิดเปน
รอยละ 17.72 ทั้งน้ีเปนผลมาจากระบบ  ที่มีการติดตามดวง
อาทิตยมีการเคล่ือนแผงเซลลแสงอาทิตยใหไดรับความเขม
แสงอาทิตยที่จุดสูงสุดตลอดเวลา การทดสอบระบบประจุ
แบตเตอรี่ในงานวิจัยน้ีใชเวลาทดทดสอบเพียง 1 วันเทาน้ัน
ตัวเลขจากการวิจัยอาจจะมีการเปล่ียนแปลงหากใชเวลาใน
การทดสอบที่ยาวนานขึ้น ทั้งน้ีขึ้นอยูกับสภาพภูมิอากาศและ
ชวงของฤดูกาลดวย 
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