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บทคดัย่อ 
  
งานวิจัยน้ีมีวตัถุประสงค์เพ่ือพฒันาระบบโซลาร์เซลลเ์คล่ือนท่ีตามดวงอาทิตยแ์บบ 2 แกนให้มี
ประสิทธิภาพมากข้ึน โดยมีแนวความคิด คือ ใชชุ้ดควบคุม 1 ชุดในการควบคุมแผงโซลาร์เซลล ์        
4 แผง โดยระบบแบ่งออกเป็น 3 ส่วน คือ 1)ส่วนส่งก าลงั ใชเ้สต็ปมอเตอร์ เฟืองและโซ่เป็นตวัส่ง
ก  าลงั 2)ส่วนรับแสง ใชต้วัตา้นทางไวแสงในการตรวจรับแสง 3)ส่วนควบคุม ใชไ้มโครคอนโทรเลอร์     
ET-EASY MEGA1280 (Duino Mega) ในการประมวลผลสั่งการ  และใช้ภาษาซีในการเขียน
โปรแกรม จากนั้นน าไปทดลองผลิตไฟฟ้าเปรียบเทียบกบัระบบติดตั้งคงท่ีมุม 15 องศา ผลปรากฎว่า
ระบบติดตามดวงอาทิตย์แบบ 2 แกนผลิตแรงดันไฟฟ้าเฉล่ีย 32.44 โวลท์  กระแสไฟฟ้าเฉล่ีย         
2.02 แอมป์ และก าลงัไฟฟ้าเฉล่ีย 65.74 วตัต ์ส่วนระบบติดตั้งคงท่ีมุม 15 องศาผลิตแรงดนัไฟฟ้าเฉล่ีย 
30.76 โวลท์  กระแสไฟฟ้าเฉล่ีย 1.88 แอมป์ และก าลงัไฟฟ้าเฉล่ีย 58.43 วตัต์ โดยรวมแลว้ระบบ
โซลาร์เซลลเ์คล่ือนท่ีตามดวงอาทิตยแ์บบ 2 แกน สามารถผลิตก าลงัไฟฟ้าไดม้ากกว่าระบบติดตั้งคงท่ี
มุม 15 องศา 12.51% 
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Abstract 

  

This research is purposed to develop the two axis solar-tracking system more effective. 

The concept is using a controlling system to controls four solar cells-arrays which 

consists of three sections. The first is the transmission section, by using the step motor, 

gear, and chain. The second is the sensor section, by using the Light Independent 

Resistor (LDR). The third is the controlling section, by using a microcontroller           

ET-EASY MEGA1280 (Duino Mega) to process the system with the C-programming. It 

will generate the electricity which comparing to the fixed-system at the angle of fifteen. 

The result is the two axis solar-tracking system generates average voltage at 32.44 volts, 

the average electric current is at 2.02 amperes and the average electric power is at 65.74 

watts. And the fixed-system generates average voltage at 30.76 volts, the average 

electric current is at 1.88 amperes and the average electric power is at 58.43 watts. 
Overall, it was found that output power of the tracking system was 12.51% higher than 

the fixed system. 
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