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บทคัดยอ 

บทความนี้นําเสนอการพัฒนาสวนควบคุมการปอนวัตถุดิบประกอบดวย 3 สวน 1) อุปกรณ

ควบคุมการปอนวัตถุดิบ 2) ซอฟตแวรแบบฝงตัวเพ่ือควบคุมแบบอัตโนมัติ 3) แอปพลิเคชันบนอุปกรณ

แบบพกพาเพ่ือควบคุมจากระยะไกล ใหเหมาะสมกับกําลังการผลิตและปองกันการติดขัดในการแปรรูป 

ดวยการควบคุมการหมุนของมอเตอรสวนปอนวัตถุดิบในการแปรรูป และนําอุปกรณพกพามาใชควบคุม

จากระยะไกลโดยเชื่อมตอเครือขายกับโมดูลไรสายของไมโครคอนโทรลเลอรหลัก ชวยใหควบคุมการปด-

เปดระบบและปรับระดับความเร็วและจังหวะในการปอน รวมถึงใชระบบอัตโนมัติในการแจงเตือนระดับ

วัตถุดิบดวยชุดตรวจสอบระดับวัตถุดิบและวงจรตรวจจับความผิดปกติของการหมุน  

จากการวิจัยพบวา สามารถควบคุมการปอนวัตถุดิบดวยอุปกรณพกพาจากระยะไกลไดอยาง

ตอเนื่องดวยความเร็ว 4 ระดับและควบคุมจังหวะการทํางานและหยุดพักได 3 แบบคือ ชา ปานกลาง 

และเร็ว โดยทดลองปอนพริกแหงเมล็ดเล็กใหเหมาะสมกับกําลังการผลิตของสวนแปรรูป ซ่ึงผลการปอน

ระดับท่ี 4 ความเร็วตอเนื่องสูงสุดไดน้ําหนักเฉลี่ย 3.98 กิโลกรัมและผลการปอนระดับท่ี 1 แบบควบคุม

จังหวะแบบชาไดน้ําหนักเฉลี่ย 0.55 กิโลกรัมตอหนึ่งหนวยเวลา 

 

คําสําคัญ: อุปกรณพกพา, สวนควบคุมการปอนวัตถุดิบ, การควบคุมระยะไกล  
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Abstract 

This article presenting application part of controlling input consists of 3 sections, 

such as control device, embedded software for automatic control, application on 

portable remote device for control. It is suitable for production and prevention in 

transformation with controlling rotation of motor and is able to control device for 

remote control with wireless module of main micro controller of which supports for 

controlling an open and close system, changing the level of speed and synchronization 

for input. It can be used automatic system to notify the level of input with set of 

detection level of input and can be used detection system to check errors of rotation.  

In research, the control device can be controlled by portable remote device with 

4 continuous speeds and can be synchronized control with 3 types of suspension such 

as slow, fast, faster. Researcher tried to carry some small dried chilies in transformation 

production. The input at level 4 having an average weight is about 3.98 kg and the input 

at level 1 with slow control having an average weight is about 0.55 kg. 

 

Keywords: Smart Phone, Control Feeder of Raw, Remote Control 

 

1. บทนํา 

 การแปรรูปผลิตภัณฑสินคาทางการเกษตร เพ่ือชวยเพ่ิมมูลคาของสินคาของผูประกอบธุรกิจขนาด

เล็กและกลุมตางๆ ในชุมชน สวนใหญใชกําลังคนในการแปรรูปและนําเทคโนโลยีพ้ืนฐานในทองตลาดมาใช

ในการผลิต (วราธร พรหมนิล, 2554)  เนื่องจากเงินทุนในการดําเนินการคอนขางต่ํา จึงตองควบคุมตนทุน

ในการผลิตใหต่ํา ทําใหเสียเวลาในข้ันตอนการผลิตมาก ผลผลิตท่ีไดต่ํา ไมสามารถแขงขันและขยายกําลัง

การผลิตได (จาริตา หินเธาว และกันยารัตน สุขวัธนกุล, 2553) บางสวนขาดความรูในการนําเทคโนโลยี

และเครื่องจักรมาใชในการผลิต ตัวอยางการแปรรูปผลผลิตทางการเกษตร เชน กลุมแมบาน และ กลุม 

OTOP ซ่ึงชวยกระจายรายไดใหกับชุมชนโดยใชวัตถุดิบในชุมชนในการแปรรูปผลิตภัณฑ   เพ่ือจําหนายใน

พ้ืนท่ี ซ่ึงมีกําลังการผลิตไมแนนอน 

 ข้ันตอนการแปรรูปผลิตภัณฑพริก เชน น้ําพริก พริกปนค่ัว ไดนําเทคโนโลยีการลดขนาดเขามาชวย 

โดยท่ัวไปนิยมใชเครื่องบด (grinder) แบบ Mincer ท่ีใชใบมีดในการหันและการดันผานรูขนาดเล็ก เพ่ือให

มีขนาดเล็กลง ใชกําลังมอเตอรในการหมุนใหเกิดแรงบิดดันผานรูปขนาดเล็ก ใชคนงานในการปอนวัตถุดิบ
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โดยตรงเพ่ือควบคุมการปอนวัตถุดิบใหเหมาะสมในการบด หากมีการติดขัดจะทําใหอุปกรณชํารุดเสียหาย

ได ซ่ึงเปนข้ันตอนท่ียากลําบาก เนื่องจากความเผ็ดรอนของการสัมผัสพริกโดยตรง ตองทํางานรวมกับ

เครื่องจักรเปนเวลานาน เพ่ือใหไดผลผลิตตามท่ีตองการ ท้ังดานปริมาณ ขนาด และรูปลักษณ จึงเสี่ยงตอ

การเกิดอุบัติเหตุ และเกิดความเสียหายของเครื่องจักรได  

 สิ่งท่ีสําคัญของผูประกอบการ คือความตองการแปรรูปใหไดปริมาณมาก สะดวกและรวดเร็ว ผูวิจัย

จึงมีแนวคิดในการพัฒนาตนแบบสวนควบคุมการปอนวัตถุดิบในการแปรรูปผลิตภัณฑพริกดวย

คอมพิวเตอรแบบพกพา เพ่ือชวยในการปอนวัตถุดิบลงเครื่องบดท่ีใชงานเดิมไดอยางเหมาะสมตามปริมาณ

ท่ีตองการ ปองกันการเกิดอุบัติเหตุของผูปฏิบัติงาน 

 

2. ทฤษฎีและนวัตกรรมท่ีเกี่ยวของ 

2.1 สวนการปอนวัตถุดิบ (feeding equipment)  

วัตถุดิบ หมายถึง สิ่งของตางๆ ท่ีนํามาใชในการผลิต ในการปอนวัตถุดิบเปนกระบวนการควบคุม

ปริมาณเพ่ือใหไดผลิตภัณฑท่ีตองการ  โดยสวนใหญการปอนสามารถทําได 2 รูปแบบ 1) การปอนโดย

มนุษย 2) การปอนดวยเครื่องจักร ซ่ึงการปอนท้ัง 2 แบบจะใชอุปกรณหรือเครื่องมือชวยในการกําหนด

ปริมาณหรือจํานวนวัตถุดิบ วิธีการท่ีเหมาะสมในการวัดข้ึนอยูกับคุณสมบัติของวัตถุดิบ ไดแก การนับ การ

ชั่ง การตวง การกําหนดปริมาตรตามคามาตรฐาน  

การเลือกเครื่องมือและอุปกรณตาง ๆ ในการขนถายวัสดุ มีองคประกอบท่ีสําคัญคือ การเคลื่อนท่ี 

(Motion)  เวลาท่ีตองขนถาย (Time) และเนื้อท่ีสําหรับอุปกรณในการขนถาย (Space) ซ่ึงมีผลตอ

ปริมาณในการขนถาย (Quantity) ในกระบวนการผลิตของโรงงานอุตสาหกรรมโดยเฉพาะในกระบวนการ

ผลิตแบบตอเนื่อง (Continuous Process หรือ Continuous Flow Production) ของผลิตภัณฑชนิด

เดียวดวยปริมาณมากๆ ควรใชเครื่องจักรเฉพาะในการผลิตหรือแปรรูป วัตถุดิบท่ีนํามาใชในข้ันตอนการ

ผลิตนั้น เปนกระบวนการท่ีตอเนื่อง เพ่ือชวยขนยายวัตถุดิบในการแปรรูปจากสถานีหนึ่งไปยังอีกสถานี

หนึ่ง (สันติ กระแสคุปต และอดิศักดิ์ ปยะสุวรรณ, 2537)  ใชสายพานลําเลียง (Belt  Conveyors) ในการ

ออกแบบสรางและทดสอบเครื่องเด็ดกานพริก ไดมีการทดลองใชสายพานลําเลียงควบคุมปริมาณโดย

กําหนดขนาดความกวางของสายพานดังตารางท่ี 1 และใชเกลียวลําเลียงควบคุมปริมาณ (Screw 

conveyor) โดยกําหนดเสนผานศูนยกลางของเกลียวดังตารางท่ี 2 
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ตารางท่ี 1 การลําเลียงวัตถุแบบสายพาน      ตารางท่ี 2 การลําเลียงวัตถุแบบเกลียวสง 

 
 

จากตารางท้ัง 2 ในการควบคุมปริมาณ มีการกําหนดความเร็วในการเคลื่อนท่ี รวมถึงสามารถ

กําหนดทิศทางในการขนถายได ดวยการใชระบบควบคุมผานมอเตอร จึงจําเปนตองพิจารณากําลังและ

ความเร็วของมอเตอรใหเหมาะสม เพ่ือใหไดปริมาณตามท่ีตองการ 

2.2 การควบคุมมอเตอรไฟฟา 

มอเตอรไฟฟาเม่ือแยกจากแหลงจายกระแสไฟฟาแบงเปนมอเตอรกระแสตรง (DC) และมอเตอร

กระแสสลับ (AC) ในการควบคุมมอเตอรกระแสสลับควบคุมไดยากกวาเนื่องจากตองใชวงจรซับซอนกวา

การควบคุมมอเตอรกระแสตรง โดยท่ัวไปจะสามารถควบคุมมอเตอรได 3 ประการ            1) ควบคุม

ความเร็ว 2) ควบคุมแรงบิด 3) ควบคุมทิศทาง การควบคุมความเร็วของมอเตอรกระแสตรง ดวยการ

ควบคุมการไหลของกระแสไฟฟาเปนชวง ๆ ซ่ึงมีผลตอปริมาณรอบ และการควบคุมแรงบิดของมอเตอร 

ใชการควบคุมการไหลของแรงดันไฟฟาคงท่ี สวนการควบคุมทิศทางจะใชการสลับข้ัวไฟฟา 

(คณะกรรมการอาชีวศึกษา, 2558) วงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีนิยมนํามาใชควบคุมการหมุนของมอเตอรไดแก  

ชุดควบคุมกําลังไฟฟา PWM สวนใหญการควบคุมแบบอัตโนมัติ  

2.3 เทคโนโลยีระบบสมองกลฝงตัว (Embedded Systems Technology) 

การประยุกตไมโครโปรเซสเซอรรวมกับซอฟตแวรฝงตัว (Embedded Software) ในการสราง

หนวยควบคุมของอุปกรณหรือเครื่องใชไฟฟา โดยอาศัยวงจรอิเล็กทรอนิกสในการควบคุมการทํางาน เพ่ือ

ปรับปรุงใหผลิตภัณฑตางๆ สามารถตอบสนองตอความตองการของผูบริโภคได จึงนําเทคโนโลยีระบบ

สมองกลฝงตัวมาสรางหนวยควบคุมท่ีมีความสามารถเพ่ิมข้ึน ชวยใหอุปกรณมีขนาดเล็ก เบา หลากหลาย

ฟงกชัน ประหยัดพลังงาน และราคาถูก ในภาคอุตสาหกรรมการผลิตเทคโนโลยีดานนี้จึงมีความสําคัญ

อยางมาก รายละเอียดของผลิตภัณฑในยุคนี้จึงไดมีสัดสวนของคุณลักษณะทางซอฟตแวร (Software 

Features) ท่ีมากข้ึนเม่ือเปรียบเทียบกับขอกําหนดทางฮารดแวร (Hardware Specification) (ศุภชัย 

วรพจนพิศุทธิ์, 2558) 
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2.4 ระบบควบคุมระยะไกล (Remote Control) 

การทํางานของระบบควบคุมระยะไกลสามารถแยกออกไดเปน 2 สวน คือระบบตรวจสอบ

ติดตามและ ระบบควบคุมการทํางาน โดยสวนใหญใชความสามารถของตัวสงและรับสัญญาณผาน

เครือขายการสื่อสาร (Network) รูปแบบการทํางานแบบไรสาย (Wi-Fi) ซ่ึงเปนอุปกรณขนาดเล็กท่ีชวยให

ไมโครคอนโทรลเลอรสามารถเชื่อมตอกับเครือขายขอมูลแบบไรสายได  โดยใชคําสั่งในการรับสงเปนแบบ 

AT command จากไมโครคอนโทรลเลอรหรือคอมพิวเตอร  

2.5 การทํางานของสมารทโฟน 

สมารทโฟนท่ีผลิตข้ึนในปจจุบันสวนใหญใชระบบปฏิบัติการแอนดรอยด เนื่องจากบริษัท 

Google ไดพัฒนาระบบปฏิบัติการแอนดรอยด เพ่ือใชกับอุปกรณพกพาและอุปกรณสมัยใหม ในการ

พัฒนาแอพพลิเคชั่นโปรแกรมเมอรสามารถดาวนโหลด Android Studio โดยใชภาษา Java ตาม

โครงสรางการทํางานของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด สําหรับการเขียนโปรแกรมเพ่ือรับสงขอมูลผาน

เครือขายสามารถใช Socket API เพ่ือใหสามารถเขาถึงเครือขายจากอุปกรณรับสงขอมูลแบบไรสายของ

สมารทโฟนและสื่อสารผานโปรโตคอล TCP/IP ดวยการระบุหมายเลขไอพี (IP Address) และชองทาง

ของโปรแกรมจากหมายเลขพอรต (port number) ในเครือขายได   

 

3. การดําเนินงานวิจัย 

3.1 ศึกษาความตองการของผูประกอบการ 

โดยรวบรวมและสอบถามเจาของธุรกิจ ในการแปรรูปวัตถุดิบ ตองการรองรับปริมาณในการปอน

ในแตละรอบการผลิตน้ําหนักประมาณ 20-40 กิโลกรัม สามารถเปด-ปด แจงเตือนระดับปริมาณคงอยู

ของวัตถุดิบและควบคุมความเร็วในการปอนไดอยางตอเนื่องผานการควบคุมระยะไกลได 

            3.2  วิเคราะหและออกแบบตนแบบตัวปอนวัตถุดิบ 

  
ภาพท่ี 1 ตนแบบอุปกรณปอนวัตถุดิบ 

จากการวิเคราะห สามารถออกแบบตัวปอนวัตถุดิบดังภาพท่ี 1 โดยใชอลูมิเนียมขนาด 

800*1170 มิลลิเมตร และความสูง  800 มิลิเมตร ตามหลักความลาดชันในการปอนวัตถุดิบ ควบคุมการ



โครงการประชุมวิชาการระดับชาติและนานาชาติ “ราชภัฏวิจัยครั้งท่ี 4” (กลุมวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี) หนา 426 
 

ปอนดวยการใชมอเตอรกระแสตรงแรงดัน 24 โวลต ขนาดกระแสไฟฟา 10 แอปม กําลังไฟฟา 250 วัตต 

มีชุดเกียรทดในตัวอัตราทด 1:5/600 RPM สงกําลังโดยใชโซอัตราทดรอบ 2/1 เชื่อมกับตัวสงแบบเกลียว

ลําเลียงรัศมี 80 มิลิเมตร ระยะหางระหวางเกลียว 127 มิลิเมตรในการขนถายวัตถุดิบตามแนวระนาบลงสู

สวนแปรรูป และควบคุมดวยระบบแบบฝงตัว 

3.3 แผนภาพรวมของระบบ (Block Diagram) 

 
ภาพท่ี 2 ภาพรวมการทํางานของระบบควบคุมการปอนวัตถุดิบ 

 

 จากภาพท่ี 2 การทํางานของระบบประกอบดวย 4 สวน (1) สวนควบคุมจากระยะไกลดวยอุปกรณ

สมารทโฟน เชื่อมตอแบบไรสายผานโมดูลไรสายกับ สวนท่ี (2) บอรดควบคุมการทํางานหลัก เพ่ือควบคุม

การทํางานของ (3) สวนควบคุมกําลังไฟฟาและ (4) สวนควบคุมปริมาณวัตถุดิบ ในการปด-เปดระบบและ

ปรับระดับความเร็ว และสงขอความไปกลับไปแสดงผลและแจงระดับปริมาณในถังพักของการทํางานแบบ

อัตโนมัติ จากการประมวลผลชุดตรวจสอบระดับวัตถุดิบท่ีใชในการวัดปริมาณวัตถุดิบและวงจรตรวจจับ

ความผิดปกติของการหมุน 
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 3.4 แผนผังการทํางานของระบบแบบฝงตัว (Flow chart) 

                   

ภาพที่ 3 แผนผังการเปดปด ภาพที่ 4 แผนผังการปรับระดบัความเร็ว ภาพที่ 5 แผนผังการตรวจระดับวัตถุดิบ 

 จากรูปภาพท่ี 3-5 เปนแผนผังการทํางานของระบบควบคุมการทํางานของตัวปอนวัตถุดิบแบบ

อัตโนมัติ โดยแยกสวนยอย เพ่ือควบคุม ตรวจสอบการทํางานของอุปกรณตางๆ ในระบบและรับสงคาผาน

สวนติดตอผูใชเพ่ือควบคุมจากระยะไกลได  

 3.5 การตรวจสอบสถานะและการควบคุมดวยอุปกรณพกพา 

 ระบบใชตั วแปรสถานะเ พ่ือตรวจสอบการทํางานของระบบควบคุมอัตโน มัติ จาก

ไมโครคอนโทรลเลอรและใหอุปกรณสมารทโฟนตรวจสอบสถานะจากการทํางานของอุปกรณวาพรอมรับ

คําสั่งหรือไม เพ่ือรับ-สงขอมูลในรูปของ AT Command ตามท่ีกําหนด โดยจัดเก็บคาตาง ๆ ลง 

Device.txt เม่ือแอปพลิเคชันทํางานจะตรวจสอบเพ่ือปรับปรุงคาจากระบบควบคุมอัตโนมัติ เพ่ือนําไป

แสดงผลและชวยใหสถานะถูกตองตรงกันและสงขอมูลกับไปยังอุปกรณสมารทโฟน เม่ือมีการ

เปลี่ยนแปลงตามท่ีเง่ือนไขกําหนด 
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4. ผลการวิจัย 

4.1 ผลการพัฒนาตนแบบตัวปอนวัตถุดิบ 

     
                   ภาพท่ี 6 กลองควบคุม        ภาพท่ี 7 เกลียวลําเลียง         ภาพท่ี 8 ถังพักสําหรับปอน

วัตถุดิบ 

จากภาพท่ี 6 กลองควบคุมตัวปอนวัตถุดิบแบบอัตโนมัติและรองรับการควบคุมจากระยะไกล 

โดยควบคุมการหมุนของมอเตอรท่ีสงกําลังไปยังเกลียวลําเลียงในภาพท่ี 7 ทําใหวัตถุดิบในถังพักท่ีปอน

จากภาพท่ี 8 ไหลตามแรงหมุนไปยังสวนแปรรูป เม่ือทําการทดสอบเปดสวนควบคุมการทํางานแบบ

อัตโนมัติ จะตรวจสอบโมดูลตางๆ ไดอยางถูกตอง 

4.2 ผลการพัฒนาแอพพลิเคชันสําหรับควบคุมการปอนวัตถุดิบ 

    
                    ภาพท่ี 9 เวอรชัน1     ภาพท่ี 10 เวอรชัน2           ภาพท่ี 11 ผลการทดสอบ 

จากภาพท่ี 9 เปนแอปพลิเคชันเวอรชันแรกท่ีพัฒนาข้ึนสําหรับทดลองควบคุมการปอน โดย

ปรับปรุงเมนูและรูปแบบในการนําเสนอเพ่ือใหงายตอการใชงาน เม่ือทดสอบเปดแอปพลิเคชัน ระบบจะ

เชื่อมตอกับตัวปอนวัตถุดิบเพ่ือปรับปรุงสถานะของการแสดงผลดังภาพท่ี 10 เม่ือมีการเปลี่ยนแปลง

ปริมาณวัตถุดิบของตัวปอนจะแสดงผลดังภาพท่ี  11 และสถานะของตัวปอนในการปอนวัตถุดิบจริง 
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4.3 ผลการทดสอบควบคุมการปอนวัตถุดิบ 

 ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบการทํางานของแอพพลิเคชันเพ่ือควบคุมการปอนวัตถุดิบ 

ลําดับท่ี  หัวขอทดสอบ ได ไมได 

1. ควบคุมอุปกรณจากระยะไกลผาน WIFI ไมเกินระยะทาง 50 เมตร    

2. ควบคุมเพ่ือเปดปดการทํางานของสวนการปอนวัตถุดิบ    

3. ควบคุมเพ่ือเปดปดการทํางานของสวนแปรรูปวัตถุดิบ    

4. ตรวจสอบปริมาณวัตถุดิบและแจงเตือนผานแอปพลิเคชัน    

5 ควบคุมอัตราความเร็วในการปอนวัตถุดิบ    

6. ควบคุมการทํางานแบบอัตโนมัติของสวนการปอนวัตถุดิบ    

7. ตรวจสอบขอผิดพลาดของการทํางานของสวนแปรรูปวัตถุดิบ    

8. ควบคุมทิศทางการปอนแบบทางเดี่ยว    
 

 ตารางท่ี 2 ผลการปอนพริกแตละแบบในการแปรรูปผลิตภัณฑ 

ชนิดของพริก ปริมาณ อัตราการปอน ระยะเวลา 

พริกสด 2 กก. คงท่ี 25-30 วินาที 

พริกแหง 2 กก. คงท่ี 40-45 วินาที 

พริกคั่ว 2 กก. คงท่ี 30-35 วินาที 

จากตารางท่ี 2 การปอนพริกแตละแบบ พบวาการปอนพริกสดสามารถปอนไดรวดเร็วท่ีสุด 

เนื่องจากมีน้ําหนักกวาพริกแบบอ่ืนๆ การปอนพริกแหงท่ีไมไดทําการค่ัวจะใชเวลานานสุด เนื่องจากมีการ

ยึดเก่ียวและมีความเหนี่ยวแนนกวาพริกท่ีค่ัวแลวซ่ึงมีความกรอบและคลายตัวมากกวา  เม่ือทําการ

ทดลองปอนวัตถุดิบ ดวยระดับความเร็วคงท่ีแบบตอเนื่องโดยใชพริกแหงเมล็ดเล็กในการทดสอบดวยการ

กําหนดระดับความเร็ว 4 ระดับไดผลลัพธดังตารางท่ี 3 และวิเคราะหอัตราการเพ่ิมข้ึนของปริมาณพริกท่ี

ปอนไดผลดังแผนภาพท่ี 1 

 ตารางท่ี 3 การวัดปริมาณของวัตถุดิบจากการปอนแบบปรับระดับความเร็วตอเนื่อง 

 

ความเร็ว 

ครั้งท่ี  

1 2 3 4 5 เฉลี่ย 

ระดับ 1 1.50 1.50 1.60 1.50 1.50 1.52 

ระดับ 2 2.40 2.30 2.40 2.45 2.35 2.38 

ระดับ 3 3.30 3.35 3.35 3.30 3.30 3.32 

ระดับ 4 4.00 4.10 3.90 4.00 3.90 3.98 
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ภาพท่ี 12 ปริมาณของวัตถุดิบจากระดับความเร็วตอเนื่อง 

 จากแผนภาพท่ี 12 พบวาการปอนดวยความเร็วแบบตอเนื่อง 4 ระดับ ซ่ึงมีอัตราการเพ่ิมข้ึนของ

ปริมาณตามสมการ y = 0.832x + 0.72 และมีคาความเท่ียงตรง R² = 0.9953 และไดทําการทดลอง

ควบคุมจังหวะในการปอน เพ่ือเพ่ิมชวงเวลาในการทํางานของอุปกรณแปรรูปดังภาพท่ี 13 

 
ภาพท่ี 13 ปริมาณของวัตถุดิบจากระดับความเร็วแบบควบคุมจังหวะ 

จากแผนภาพท่ี 13 การควบคุมความเร็วและจังหวะสงผลตอการปอนวัตถุดิบในรูปสมการเชิงเสน 

จึงสามารถใชกับอุปกรณแปรรูปท่ีมีกําลังการผลิตได 4  ระดับ ใชการควบคุมจังหวะการทํางานและหยุด

พักได 3 แบบคือ ชา ปานกลาง และเร็ว เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของการแปรรูป ดวยการเลือกระดับ

ความเร็วและควบคุมจังหวะใหเหมาะสม  

 

5. สรุปผลและอภิปรายผลการวิจัย 

การพัฒนาสวนควบคุมการปอนวัตถุดิบระยะไกลผานเครือขายไรสายดวยอุปกรณพกพา ชวยให

ควบคุมและติดตามการทํางานไดจากโมดูลตางๆ โดยควบคุมการเปดปด ตรวจสอบปริมาณวัตถุดิบ 

0
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ระดับความเร็ว(รอบ/วินาที) 

ปริมาณของวตัถุดิบจากระดับความเร็วต่อเน่ือง 

1 2 3 4
slow 0.55 0.75 1.1 1.3
medium 0.8 1.2 1.65 2
fast 1.2 1.8 2.5 2.95
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ปริมาณวัตถุดิบจากระดับความเร็วแบบควบคุมจังหวะ 
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ตรวจสอบขอผิดพลาดและควบคุมความเร็วในการปอนวัตถุดิบได 4 ระดับและควบคุมจังหวะได 3 แบบ

คือ ชา ปานกลาง และเร็ว ทําใหปริมาณวัตถุดิบเหมาะสมและตอเนื่องกับสวนแปรรูป รวมท้ังปองกัน

ความเสียหายของสวนแปรรูป 

 

6. ขอเสนอแนะ 

ควรปรับปรุงเง่ือนไขในการปอนจากประสิทธิภาพของสวนแปรรูปใหมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน และ 

การควบคุมทิศทางในกรณีท่ีมีการติดขัดในการปอน สวนการควบคุมดวยอุปกรณพกพาควรเพ่ิม

รายละเอียดใหสอดคลองกับความสามารถในการปอนและการผลิต รวมถึงปญหาความคงทนในการ

เชื่อมตอผานโมดูลไรสาย 
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