
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาคผนวก 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ภาคผนวก ก 
 

อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล สําหรับถายภาพทางดาราศาสตร 
 

 
ภาพ ก-1อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 
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ภาพ ก-2 ดานหนาอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 
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ภาพ ก-3ดานขางอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 

 
 
 
 
 
 
 

อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล สําหรับถายภาพทางดาราศาสตร 
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ภาพ ก-4ดานหนาอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 

 

 
ภาพ ก-5ดานขางอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 
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ภาพ ก-6ดานหลังอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 

 
 
 
 
 
 
 
 



ภาคผนวก ข 
 

การใชงานอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนดิอิเควทอเรียล สําหรับการถายภาพทางดาราศาสตร 
 

 
ภาพ ข-1ปรับระดับขาต้ังกลองใหอยูในแนวระนาบ ขาต้ังกลองบางรุนมีลูกน้ําชวยในการปรับ 

 

 
ภาพ ข-2ใชระดับน้ําท่ีใชในการกอสรางปรับใหอยูในระนาบ 
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ภาพ ข-3ติดต้ังอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล สําหรับถายภาพทางดาราศาสตร 

จากนั้นทําการตรวจสอบโดยการใชระดับน้าํอีกคร้ังเพื่อให มอเตอรไรตแอสเซนชัน (R.A. Motor) 
อยูในแนวระนาบ 

 

 
ภาพ ข-4ตรวจสอบโดยการใชระดับน้ํากับมอเตอรเดคลิเนชัน (Dec Motor) 
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ภาพ ข-5ปรับแกนมุมเงยของขาต้ังกลองใหช้ีไปยังดาวเหนือ 

 

 
ภาพ ข-6ติดต้ังอุปกรณถายภาพ จากน้ันหมุนกลองไปยังวัตถุท่ีสนใจ และกดปุมเปดอุปกรณ สเต็ป
มอเตอรจะเร่ิมทํางานโดย มอเตอรไรตแอสเซนชัน (R.A. Motor) จะเริ่มหมุนจากทิศตะวนัออกไป

ยังทิศตะวันตก ดวยอัตราเร็วคงท่ีตามอัตราการหมุนของโลก 
 
 
 
 
 



ภาคผนวก ค 
 

การตรวจสอบการทํางานของอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาสําหรับการถายภาพทางดาราศาสตร 
 
วิธีการตรวจสอบการทํางานของอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล สําหรับ

ถายภาพทางดาราศาสตรนั้น สามารถทําไดจากการสังเกตการเปลี่ยนแปลงองศาท่ีเปล่ียนไปของ
มอเตอรไรตแอสเซนชัน (R.A. Motor) ซ่ึงจะเคล่ือนดวยอัตราเร็วคงท่ี ตามอัตราเร็วในการหมุนของ
โลก ในท่ีนี้ คือ เม่ือเวลาผานไป 1 ช่ัวโมง สเต็ปมอเตอรจะตองหมุนไป 15 องศา 
 ผูจัดทําจึงไดทดลองเปดอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาไวเปนเวลา 1 ช่ัวโมง เพื่อดูวา ตัว
อุปกรณหมุนไป 15 องศาพอดีหรือไม 
 

 
ภาพ ค-1กอนเปดอุปกรณตดิตามวัตถุทองฟา ใชเคร่ืองวดัมุมมาวางท่ีแกนหมุนของ 

มอเตอรไรตแอสเซนชัน (R.A. Motor) เพือ่ตองการทราบวา 1 ช่ัวโมงหลังเปดอุปกรณ  
มอเตอรจะหมุนไปเทาได 
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ภาพ ค-2หลังจากปลอยใหอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาทํางานผานไป 1 ช่ัวโมง 

 กลับมาดูมุมองศาท่ีเปล่ียนไป 
 

 
ภาพ ค-3จะเหน็วามุมในแกนไรตแอสเซนชัน(R.A) เปล่ียนแปลงไปประมาณ 15 องศา 

 ซ่ึงในการทดลองนี้ถือวาเปนท่ีนาพอใจ 
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ภาพ ค-4หลังการนั้นทดลองเปดการทํางานตอไปเร่ือยๆ เพื่อดูความคลาดเคล่ือนวาจะมีมากนอย

เพียงใดเม่ือใชอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาในระยะเวลานาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ประวัติผูเขียน 
 
ชื่อ– สกุล  นายธฤษพงศ  ศิริบูรณ 
 
วัน เดือน ป เกิด  17 ตุลาคม 2530 
 
ประวัติการศึกษา  สําเร็จการศึกษามัธยมศึกษาตอนปลาย โรงเรียนเฉลิมพระเกียรติสมเด็จ
   พระศรีนครินทร ศรีสะเกษ ปการศึกษา 2548 
   สําเร็จการศึกษาปริญญาวิศกรรมศาสตรบัณฑิต  
   สาขาวิศวกรรมคอมพิวเตอร มหาวิทยาลัยแมฟาหลวง ปการศึกษา 2552 
 
ประสบการณ  ทีมสรางรถอัจฉริยะไรคนขับชิงแชมปประเทศไทย เขารวมการแขงขัน  
   Thailand Intelligent Vehicle Challenge 2008-2009 ไดรับรางวัลชนะเลิศ 
 

 
 

 

 

 

  


