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บทคัดย่อ 
บทความน้ีน้าเสนอการออกแบบและพัฒนาเคร่ืองสลัดน้้าออกจาก

ดอกดาวเรืองควบคุมการท้างานด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อใช้ส้าหรับ
ลดความชื้นของดอกดาวเรืองโดยใช้หลักการแรงเหวี่ยงหนีศูนย์กลาง ซึ่ง
เคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองมีองค์ประกอบหลักคือ ส่วนฮาร์ดแวร์
และซอฟต์แวร์ มีหลักการท้างานโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 
Uno R3 เป็นตัวควบคุม เร่ิมจากปรับต้ังค่าความชื้น 2%RH ผ่านตัว
ต้ านทานป รับค่ า ไ ด้  จ าก น้ันกดสวิ ตช์ เ พื่ อ เ ร่ิ มการท้ า งาน  โดย
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะส่งสัญญาณ PWM ออกมาเพื่อปรับค่าดิวต้ีไซเคิล
ไปขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงให้หมุนเพื่อสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง 
เมื่อเซ็นเซอร์วัดความชื้นตรวจจับได้ว่าค่าความชื้นเท่ากับค่าที่ปรับต้ังไว้  
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะหยุดส่งสัญญาณท้าให้มอเตอร์หยุดหมุนและส่ง
เสียงเตือนออกมา ซึ่งแบ่งการทดสอบออกเป็น 2 กรณี คือ กรณีที่ 1 
ทดสอบวัดค่าความชื้น โดยเปรียบเทียบระหว่างเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอก
ดาวเรืองและเคร่ืองวัดความชื้นในงานอุตสาหกรรมย่ีห้อ  OMNI รุ่น 
MC7825G และกรณีที่ 2 ทดสอบค่าความเร็วที่เหมาะสม โดยน้าดอก
ดาวเรืองที่มีน้้าในกลีบดอกน้้าหนักรวม 5 กิโลกรัม น้ามาทดสอบที่ความเร็ว 
200 ถึง 800 รอบต่อนาที จากผลการทดสอบกรณี 1 พบว่า ค่าความชื้นที่
วัดได้มีค่าคลาดเคลื่อนสมบูรณ์เฉลี่ย 0.5 และกรณีที่ 2 พบว่า ค่าความเร็ว
ที่ 700 รอบต่อนาทีเหมาะสม ดอกดาวเรืองไม่เสียหายและลดความชื้นดอก
ดาวเรืองให้น้อยกว่า 2%RH ได้ 

ค้าส้าคัญ: เคร่ืองสลัดน้้า ดอกดาวเรือง ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

Abstract 
This paper presents the design and development salad out 

of marigold controlled by a microcontroller to use for drying of 
marigold, using the principle of centrifugal force. Which salad 
out of marigold is a major component, the hardware and 
software. It works using a microcontroller Arduino Uno R3 
controller. Start by adjusting the humidity 2%RH through the 
variable resistor. Then switch to start. The microcontroller sends 
out a PWM signal to adjust the duty cycle to drive a DC motor 
to rotate to shake the water out of marigold. When the humidity 
sensor detects that the humidity is at a fine set. The 
microcontroller will signal the motor stops and beeps out. The 
test is divided into two cases, one test that measures the 
moisture by comparison between a salad out of marigold and 
moisture in industrial brand OMNI version MC7825G. And the 
second test at the proper speed, by marigold petals with water 
to a total weight of 5 kg were tested at speeds of 200 to 800 
rpm. The results showed that one case. Moisture measurement 
tolerances completely average 0.5%. And the second showed 

that the speed of 700 rpm, right marigold undamaged and 
drying marigold to less than 2%RH. 
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1. ที่มาและความส้าคญั 
ในปัจจุบันพืชผลทางการเกษตรน้ันมีมากมายหลายชนิด  ซึ่งจะน้าไป

ท้าเป็นอาหารหรือวัตถุดิบต่าง ๆ และหน่ึงในน้ันก็คือ “ดอกดาวเรือง” ดอก
ดาวเรืองเป็นพืชเศรษฐกิจชนิดหน่ึงที่เกษตรกรอ้าเภอแม่สอดและอ้าเภอ
พบพระ  ของจังหวัดตากนิยมปลูกกันมาก เพื่อส่งจ้าหน่ายให้กับโรงงาน
สกัดน้้าหอมและพ่อค้าแม่ค้าในตลาดเพื่อน้าไปร้อยพวงมาลัย จากการ
สอบถามข้อมูลจากเกษตรกร การเก็บดอกดาวเรืองมักจะเก็บในช่วงเวลา
เช้า แสงแดดอ่อนๆ หากเก็บช่วงแดดจัด อาจท้าให้ดอกดาวเรืองเหี่ยวเฉา
ได้ [1] ด้วยเหตุน้ีการเก็บดอกดาวเรืองในตอนเช้าจะมีน้้าค้างและน้้าที่
เกษตรกรได้รดน้้าไว้มาก เมื่อปริมาณน้้าในดอกมากจึงท้าให้เกิดความชื้น
มาก ท้าให้เมื่อบรรจุถุงส่งขายน้ันเกิดการเน่าเสียได้ [2] จึงต้องหาวิธีการลด
ปริมาณน้้าในดอกดาวเรืองลง เพื่อลดความเสียหายของดอกดาวเรืองที่จะ
เกิดขึ้นก่อนการคัดแยกขนาด [3]  

การลดปริมาณน้้าในดอกดาวเรืองของเกษตรกรส่วนใหญ่จะน้าดอก
ดาวเรืองที่เก็บมาเทกับพื้นแล้วใช้พัดลมเป่าซึ่งใช้เวลาประมาณ 3 ชั่วโมง 
ซึ่งวิธีการน้ีต้องใช้พื้นที่มากและพัดลมที่ใช้จะใช้ไฟฟ้ากระแสสลับแต่บริเวณ
ที่ปลูกมักไม่อยู่ในเขตสายไฟฟ้า จึงต้องซื้อเคร่ืองผลิตไฟฟ้ากระแสสลับ
ขนาดเล็กมาใช้หรือต้องขนย้ายดอกดาวเรืองมาตากที่บ้าน  ซึ่งท้าให้
สิ้นเปลืองเวลา  

ดังน้ันผู้จัดท้าจึงมีแนวคิดท้าเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง
ขึ้นมา โดยอาศัยการปั่นคล้ายกับหลักการของเคร่ืองซักผ้า โดยใช้มอเตอร์
ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นต้นก้าลังและรับพลังงานจากแบตเตอร่ีซึ่งสามารถใช้
งานได้ทุกที่ที่กระแสไฟฟ้าสลับเข้าไม่ถึงและลดการใช้พื้นที่ในการผึ่งลม ลด
เวลาในการท้างานให้น้อยลง เคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองน้ีสามารถ
ควบคุมความเร็วในการปั่นได้และมีชุดตรวจจับความชื้น  เพื่อให้ได้ค่า
ความชื้นที่ไม่เกิน 2% เพื่อลดปัญหาการเน่าเสียของดอกดาวเรืองลงได้ 

 
2. การด้าเนินงาน 

2.1 การออกแบบโครงสร้าง 
โครงสร้างของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองใช้หลักการแรง

เหวี่ยงหนีศูนย์กลาง  เพื่อให้น้้าสลัดออกจากดอกดาวเรืองโดยส่วนแรกคือ
โครงสร้างของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองมีขนาดความกว้าง 0.73 
เมตร ยาว 0.73 เมตร สูง 1.26 เมตร ดังรูปที่ 1 
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รูปที่ 1 โครงสร้างของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง 

 
ส่วนที่สองคือโครงสร้างของตะแกรงหมุนของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอก
ดาวเรืองโดยก้นตะแกรงมีเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.32 เมตร ปากตะแกรงหมุน
มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.42 เมตร สูง 0.41 เมตร เพลายาว 0.40 เมตร 
ดังรูปที่ 2 
 

 
รูปที่ 2 โครงสร้างตะแกรงของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง 

 
เคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองท้างานโดยใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เป็นต้นก้าลังเน่ืองจากมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงน้ันสามารถควบคุม
ความเร็วได้สะดวก ใช้ไฟฟ้ากระแสตรงจึงเหมาะส้าหรับการใช้งานในแปลง
ปลูกดอกดาวเรืองของเกษตรกร ซึ่งเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองมี
น้้าหนักของตะแกรงปั่นรวมกับน้้าหนักของดอกดาวเรือง 16 กิโลกรัม รัศมี
ของตะแกรงปั่น 21 เซนติเมตร รัศมีของพูลเล่ย์ 3.75 เซนติเมตร ต้องการ
ใช้ความเร็วที่  700 รอบต่อนาที การค้านวณหาขนาดมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงสามารถค้านวณหาแรงบิดที่ปลายเพลา [4] จากสมการที่ 1 
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จากน้ันน้าค่าแรงบิดที่ได้หาก้าลังเอาต์พุตของมอเตอร์จากสมการที่ 2 
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ดังน้ัน มอเตอร์ที่ใช้ต้องมีพิกัดก้าลังเอาต์พุตไม่น้อยกว่า 430.80 วัตต์ 

คณะผู้วิจัยจึงเลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแบบกระตุ้นแยกที่มีก้าลัง
เอาต์พุต 600 วัตต์ เป็นต้นก้าลังส้าหรับเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอก
ดาวเรือง  

2.2 การออกแบบส่วนซอฟต์แวร ์
ได้เลือกใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 ATMEGA328P 

[5] ดังรูปที่ 3 ควบคุมการท้างานของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง
โดยมีโครงสร้างและส่วนเชื่อมต่อดังต่อไปน้ี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3 โครงสร้างและส่วนเชื่อมต่อ Arduino UNO R3 
 
1) USBPort : ใช้ส้าหรับต่อกับคอมพิวเตอร์ เพื่ออัฟโหลดโปรแกรมเข้า 
MCU และจ่ายไฟให้กับบอร์ด 
        2) Reset Button : เป็นปุ่ม Reset กดเมื่อต้องการเร่ิมการท้างาน
ใหม ่
        3) ICSPPort : เป็น Atmega16U2 เป็นพอร์ตที่ใช้โปรแกรม Visual 
Comport บน Atmega16U2 
        4) I/OPort : Digital I/O ต้ังแต่ขา D0 ถึง D13 นอกจากน้ี บางขาจะ
ท้าหน้าที่อ่ืนๆ เพิ่มเติมด้วย เช่น ขา 0, 1 เป็นขา Tx, Rx Serial, Pin 3, 5, 
6, 9, 10 และ 11 เป็นขา PWM 
        5) ICSP Port : Atmega 328 เป็นพอร์ตที่ใช้โปรแกรม Bootloader 
        6) MCU : Atmega 328 เป็น MCU ทีใ่ช้บนบอร์ด Arduino 
        7) I/OPort : นอกจากจะเป็น Digital I/O แล้วยังเปลี่ยนเปน็ช่องรับ
สัญญาณอนาล็อกต้ังแต่ขา A0 ถึง A5 
        8) Power Port : ไฟเลี้ยงของบอร์ดเมื่อต้องการจ่ายไฟให้กับวงจร
ภายนอก ประกอบด้วยขาไฟเลี้ยง +3.3 โวลต์, +5 โวลต์, GND และ Vin 
        9) Power Jack : รับไฟจาก Adapter โดยที่แรงดันอยู่ระหว่าง 7 ถึง 
12 โวลต์ 
        10) MCU : ของ Atmega16U2 เป็น MCU ที่ท้าหน้าที่เป็น USB to 
Serial โดย Atmega 328 จะติดต่อกับคอมพิวเตอร์ผ่าน Atmaga16U2  

โดยหลักการท้างานของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองได้เร่ิมจาก
กดสวิตช์ เพื่อเร่ิมการท้างาน โดยไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 
จะท้าการจ่ายสัญญาณ PWM ผ่านไปยังวงจรขยายสัญญาณพัลล์เพื่อปรับ
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ค่าดิวต้ีไซเคิลส่งไปยังชุดขับมอเตอร์เพื่อปรับความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรง จากเร่ิมต้นไปจนสูงสุด เมื่อเซ็นเซอร์วัดความชื้น (Rain 
Sensor) ตรวจจับได้ค่าความชื้นลดลงจนน้อยกว่าหรือเท่ากับค่าความชื้นที่
ปรับต้ังไว้ ไมโครคอนโทรลเลอร์จะหยุดจ่ายสัญญาณเพื่อให้มอเตอร์หยุด
กระบวนการท้างานแบบอัตโนมัติดังรูปที่ 4 
 

 
รูปที่ 4 ไดอะแกรมการท้างานของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง 

 
วงจรควบคุมเครื่องสลัดน ้าออกจากดอกดาวเรือง [6 - 7] 
ระบบการท้างานของเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองออกแบบโดยใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 เป็นตัวควบคุมการท้างานซึ่งการ
ท้างานจะเร่ิมจากการปรับต้ังค่าความชื้น  2%RH โดยปรับต้ังผ่านตัว
ต้านทานปรับค่าได้ VR 100 k จากน้ันกดสวิตช์ Start เพื่อเร่ิมการท้างาน 
โดยไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 จะท้าการจ่ายสัญญาณ PWM 
ออกมาเพื่อปรับค่าของดิวต้ีไซเคิลเพื่อไปขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงให้
สลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง เมื่อเซ็นเซอร์วัดความชื้นที่ติดอยู่ด้านข้าง
ตะแกรงปั่นตรวจจับได้ว่าความชื้นน้้าลดลงจนถึงค่า 2%RH ที่ปรับต้ังไว้ 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 จะหยุดจ่ายสัญญาณเพื่อให้
มอเตอร์หยุดหมุน ซึ่งมีวงจรควบคุมการท้างานของเคร่ืองสลัดน้้าออกจาก
ดอกดาวเรืองดังรูปที่ 5 
 

 
 

รูปที่ 5 วงจรควบคุมเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง 
 

2.3 ผลการศึกษา 
จากการออกแบบและพัฒนาเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองเมื่อ

รวมทั้งส่วนฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์เข้าด้วยกันท้าให้ได้เคร่ืองสลัดน้้าออก
จากดอกดาวเรืองที่พัฒนาขึ้นดังรูปที่ 6 และได้แสดงตัวอย่างดอกดาวเรือง
ก่อนทดสอบด้วยเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองดังรูปที่  7 โดยได้วัด
ค่าความชื้นก่อนทดสอบของดอกดาวเรืองในเคร่ืองด้วยเคร่ืองวัดความชื้น
ในงานอุตสาหกรรมย่ีห้อ OMNI รุ่น MC7825G ได้ค่าความชื้นเฉลี่ยเท่ากับ 

20 %RH และได้แสดงตัวอย่างดอกดาวเรืองหลังการทดสอบด้วยเคร่ือง
สลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองที่ความเร็วรอบ 700 rpm ดังรูปที่ 8 

 

 
 

รูปที่ 6 เคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองที่พัฒนาขึ้น 
 

 
 

รูปที่ 7 ตัวอย่างดอกดาวเรืองก่อนทดสอบ 
 

 
 

รูปที่ 8 ตัวอย่างดอกดาวเรืองหลังทดสอบด้วยความเร็วรอบ 700 rpm 
 

โดยได้แบ่งการทดสอบออกเป็น 2 กรณี คือ กรณีที่ 1 ทดสอบวัดค่า
ความชื้น โดยเปรียบเทียบระหว่างเซนเซอร์วัดความชื้นของเคร่ืองสลัดน้้า
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ออกจากดอกดาวเ รืองที่พัฒนาขึ้ นและเค ร่ืองวัดความชื้ นในง าน
อุตสาหกรรมย่ีห้อ OMNI รุ่น MC7825G ได้ใช้ดอกดาวเรืองจ้านวน 5 
กิโลกรัม ทดสอบ ซึ่งได้หาค่าความคลาดเคลื่อนสมบูรณ์ได้จากสมการที่ 3 
  

ค่าความคลาดเคลื่อนสมบูรณ ์= |A–B|                 (3) 
 
โดยก้าหนดให้ A คือค่าความชื้นจากเคร่ืองวัด OMNI  
                  B คือค่าความชื้นจากเซ็นเซอร์ 
 

โดยท้าการทดสอบวัดค่าความชื้นเปรียบเทียบทั้งหมดจ้านวน 24 คร้ัง 
ได้ผลการทดสอบดังตารางที่ 1 
 
ตารางที่ 1 ผลการทดสอบวัดค่าความชื้น 

ครั ง
ท่ี 

เครื่องวัด 
OMNI 

เซ็นเซอร์ 
ค่า

ความคลาด
เคลื่อน 

ครั ง
ท่ี 

เครื่องวัด 
OMNI 

เซ็นเซอร์ ค่าความคลาด
เคลื่อน 

1 5.3 5.0 0.3 13 16.5 17.0 0.5 
2 6.1 6.0 0.1 14 17.4 18.0 0.6 

3 7.2 7.0 0.2 15 18.9 19.0 0.1 
4 8.5 8.0 0.5 16 19.3 20.0 0.7 
5 9.3 9.0 0.3 17 19.8 21.0 1.3 
6 10.5 10.0 0.5 18 21.4 22.0 0.6 
7 11.9 11.0 0.9 19 22.6 23.0 0.4 
8 12.5 12.0 0.5 20 23.9 24.0 0.1 
9 13.2 13.0 0.2 21 24.8 25.0 0.2 
10 14.8 14.0 0.8 22 27.9 26.0 1.9 
11 15.5 15.0 0.5 23 28.5 27.0 1.5 

12 15.7 16.0 0.3 24 28.5 28.0 0.5 
ค่าความคลาดเคลื่อนสมบูรณ์เฉลี่ย 0.5 

 
กรณีที่ 2 ทดสอบหาค่าความเร็วรอบของมอเตอร์ที่เหมาะสมโดยไม่ท้าให้
ดอกดาวเรืองช้้าหรือเสียหายและได้ค่าความชื้นที่น้อยกว่า 2%RH ซึ่งใน
การทดสอบจะใช้ดอกดาวเรืองจ้านวน 5 กิโลกรัม ท้าการทดสอบจ้านวน 7 
คร้ัง โดยใช้ความเร็วทดสอบเร่ิมจาก 200 rpm และเพิ่มความเร็วรอบ
มอเตอร์คร้ังละ 100 rpm จนถึงความเร็วรอบ 800 rpm ซึ่งในแต่ละคร้ังที่
ทดสอบใช้เวลาทดสอบคร้ังละ 2 นาที ได้ผลการทดสอบดังตารางที่ 2 
 
ตารางที่ 2 ผลการทดสอบค่าความเร็วรอบ 

คร้ังที ่
ความเร็ว

รอบ 
(rpm) 

น้้าหนัก
หลังการ
ทดสอบ 

(Kg) 

ความชื้นหลัง
การทดสอบ 

(%) 

ลักษณะ 
ดอก

ดาวเรือง 

1 200 4.7 5 ไม่ช้้า 
2 300 4.7 3 ไม่ช้้า 
3 400 4.7 3 ไม่ช้้า 

4 500 4.6 2 ไม่ช้้า 
5 600 4.4 2 ไม่ช้้า 
6 700 4.4 1 ไม่ช้้า 

7 800 4.3 1 ช้้า/เสียหาย 

       จากผลการทดสอบค่าความเร็วรอบจากตารางที่ 2 สามารถน้าผลการ
ทดสอบมาหาแบบจ้าลองทางคณิตศาสตร์จากค่าความเร็วรอบที่ทดสอบ
จ้านวน 7 คร้ังและค่าความชื้นหลังการทดสอบ ท้าให้ได้แบบจ้าลองทาง
คณิตศาสตร์แสดงดังสมการที่ 4 โดยจากแบบจ้าลองดังกล่าวที่พัฒนาขึ้น
ส่งผลให้มีค่าสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ์ R2 เท่ากับ 0.93 
 

y = 6.0704e-0.265x                             (4) 
 
โดยก้าหนดให้ y คือค่าความชื้นหลังทดสอบ  
                  x คือค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 
 

และจากผลการทดสอบตารางที่ 2 ในคร้ังที่ 7 ใช้ความเร็วรอบ 800 
rpm ทดสอบท้าให้ดอกดาวเรืองช้้าและเกิดความเสียหายจึงได้แสดง
ตัวอย่างดอกดาวเรืองที่ช้้าและเสียหายจากการทดสอบดังกล่าวไว้ดังรูปที่ 9 
 

 
 

รูปที่ 9 ตัวอย่างดอกดาวเรืองช้้าและเสียหายหลังการทดสอบ 
 

3. อภิปราย 
จากตารางที่ 1 ได้ผลการทดสอบวัดค่าความชื้นของเคร่ืองสลัดน้้า

ออกจากดอกดาวเ รืองเป รียบ เทียบกับเค ร่ืองวัดความชื้ นในง าน
อุตสาหกรรมย่ีห้อ OMNI รุ่น MC7825G พบว่าค่าความชื้นของเคร่ืองวัดใน
งานอุตสาหกรรมและเซ็นเซอร์ที่ ติดต้ังในเคร่ืองสลั ดน้้าออกจากดอก
ดาวเรืองมีค่าความชื้นใกล้เคียงกัน ต่างกันเพียงค่าทศนิยม ซึ่งมีค่า
คลาดเคลื่อนสมบูรณ์เฉลี่ยเท่ากับ 0.5 ซึ่งเป็นค่าที่เกษตรกรยอมรับได้ และ
จากตารางที่ 2 ได้ผลการทดสอบหาค่าความเร็วที่เหมาะสม จะเห็นว่า
ความเร็วรอบที่ต้่าจะมีปริมาณความชื้นในดอกดาวเรืองค่อนข้างสูง และที่
ความเร็วรอบที่สูงจะเหลือปริมาณความชื้นในดอกดาวเรืองต้่า  ซึ่งดอก
ดาวเรืองที่เกษตรกรส่วนใหญ่บรรจุถุงเตรียมน้าส่งขายจะต้องมีความชื้นใน
ดอกดาวเรืองไม่เกิน 2 %RH ซึ่งความเร็วที่ท้าให้ความชื้นลดลงต้่ากว่า      
2 %RH คือ 700 และ 800 รอบต่อนาที จากตารางที่ความเร็วรอบ 800 
รอบต่อนาที  ท้าให้ลักษณะดอกดาวเรืองช้้า ดังน้ัน เคร่ืองสลัดน้้าออกจาก
ดอกดาวเรืองจึงใช้ความเร็วสูงสุดที่  700 รอบต่อนาที เน่ืองจากเป็น
ความเร็วที่ไม่ท้าให้ดอกดาวเรืองเกิดความเสียหาย  และสามารถลด
ความชื้นได้น้อยกว่า 2%RH และเมื่อน้าแบตเตอร่ีขนาด 12 โวลต์ 150 
แอมแปร์-ชั่วโมง มาทดสอบกับเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองจะได้
ปริมาณน้้าหนักดอกดาวเรือง 968 กิโลกรัมต่อการชาร์จประจุแบตเตอร่ี
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เต็มพิกัดหน่ึงคร้ัง และจากผลการทดสอบในตารางที่ 1 พบว่ายังมีค่า
คลาดเคลื่อนของค่าความชื้นระหว่างเคร่ืองวัดความชื้นในงานอุตสาหกรรม
และเซนเซอร์ของเคร่ืองที่พัฒนาขึ้น คณะผู้วิจัยจึงมีข้อเสนอแนะว่าควรเพิ่ม
จ้านวนของเซนเซอร์และต้าแหน่งการติดต้ังของเซนเซอร์วัดค่าความชื้นให้
เพิ่มมากขึ้นเพื่อจะได้เพิ่มประสิทธิภาพความแม่นย้าในการวัดค่าความชื้น
ให้กับเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองมากย่ิงขึ้นและในงานที่จะ
ด้าเนินการต่อไปคือการน้าค่าน้้าหนักของดอกดาวเรืองก่อนสลัดน้้าออก
และหลังสลัดน้้าออกมาวิเคราะห์เพิ่มเติมร่วมกับค่าความชื้นเพื่อหา
ค่าพารามิเตอร์ที่เหมาะสมที่สุดส้าหรับเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรือง
ที่พัฒนาขึ้นต่อไป 

4. สรุป 
ในบทความน้ี ได้น้าเสนอการออกแบบและพัฒนาเคร่ืองสลัดน้้าออก

จากดอกดาวเรืองโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมการท้างาน
ของเคร่ืองแบบอัตโนมัติตามที่กล่าวมาแล้วในหัวข้อการออกแบบซอฟต์แวร์ 
จากการทดสอบเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองที่พัฒนาขึ้น  มีค่า
ความชื้นคลาดเคลื่อนสมบูรณ์เฉลี่ยเท่ากับ 0.5 เมื่อวัดเปรียบเทียบกับ
เคร่ืองวัดความชื้นในงานอุตสาหกรรมย่ีห้อ OMNI รุ่น MC7825G และเมื่อ
ทดสอบหาค่าความเร็วรอบที่เหมาะสม จากตารางที่ 2 พบว่าได้ค่าความเร็ว
รอบที่เหมาะสมส้าหรับเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองที่ไม่ท้าให้ดอก
ดาวเรืองช้้าหรือเกิดความเสียหายคือ 700 รอบต่อนาที และได้ค่าความชื้น
ไม่เกิน 2%RH นอกจากน้ียังได้ทดสอบปริมาณงานที่ได้เมื่อใช้แบตเตอร่ี
ขนาด 12 โวลต์ 150 แอมแปร์-ชั่วโมง ซึ่งได้ปริมาณน้้าหนักของดอก
ดาวเรืองที่น้ามาทดสอบ 968 กิโลกรัมต่อการชาร์จประจุแบตเตอร่ีเต็มพิกัด
หน่ึงคร้ัง โดยเคร่ืองสลัดน้้าออกจากดอกดาวเรืองควบคุมการท้างานด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่พัฒนาขึ้นน้ี สามารถใช้งานได้จริงและช่วยลด
ระยะเวลาการท้างานของเกษตรกรในขั้นตอนการน้าดอกดาวเรืองที่เก็บมา
เทกับพื้นแล้วใช้พัดลมเป่าเพื่อลดค่าความชื้นซึ่งปกติแล้วเกษตรกรจะใช้
เวลามากถึง 3 ชั่วโมง  
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