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Small solar panel cleaning robot controlled by remote control 
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บทคัดยŠอ 
การศ ึกษาว ิจ ัยนี ้ ได šพ ัฒนาหุ ŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤ

แสงอาทิตย Ťขนาดเล็ก เพื ่อแกšไขปŦญหาฝุ śนและสิ ่งปกคลุมที ่สŠงผลใหš

ประสิทธิภาพการผลิตไฟฟŜาลดลง หุŠนยนตŤมีโครงสรšางอะลูมิเนียมขนาด

กะทัดรัด 0.375×0.476×0.07 เมตร น้ำหนัก 7.8 กิโลกรัม ควบคุมดšวย 

Arduino UNO และ ESP32 พรšอมเซนเซอรŤวัดระยะทางปŜองกันการตก 

ระบบทำความสะอาดประกอบดšวยแปรงปŦด ระบบฉีดน้ำ และยางรีดน้ำ 

รองรับการควบคุม 2 รูปแบบคือรีโมทคอนโทรลและระบบอัตโนมัติ พรšอม

ระบบ IoT MQTT Panel สำหร ับต ิดตามตำแหน Šง GPS และสถานะ

แบตเตอร่ี ผลการทดสอบพบวŠาการควบคุมดšวยรีโมทมีประสิทธิภาพรšอย

ละ 100 ใชšเวลาเฉลี่ย 39.95 วินาทีตŠอแผง ขณะที่โหมดอัตโนมัติใชšเวลา 

37.10 วินาทีตŠอแผง สŠวนใชšคนลšางใชšเวลาเฉลี่ยที่ 16.43 วินาที แตŠก็ตšอง

แบกรับความเสี่ยงของการทำงานในที่สูง การทดสอบภาคสนามบนแผง

โซลารŤเซลลŤ 30 แผงบนหลังคาใชšเวลาเฉลี่ย 28.31 นาที ใชšปริมาณน้ำ 

1.84 ลิตร ระยะการควบคุมรีโมทไดšสูงสุด 30.28 เมตร แบตเตอรี่ใชšงาน

ตŠอเนื่อง 55 นาที ซึ่งหุŠนยนตŤที่พัฒนาขึ้นชŠวยประสิทธิภาพสำหรับการ

บำรุงรักษาแผงโซลารŤเซลลŤผŠานการทำความสะอาดทั้งแบบควบคุมดšวยมือ

และอัตโนมัติ  

คำสำคัญ: หุŠนยนตŤทำความสะอาด แผงเซลลŤแสงอาทติยŤ ระบบควบคมุ  

             อัตโนมัต ิประสิทธิภาพการผลิตไฟฟŜา 

Abstract 

This research study developed a small solar panel cleaning 

robot to solve the problems of dust and debris coverage that 

reduced electricity generation efficiency. The robot featured a 

compact aluminum structure measuring 0.375×0.476×0.07 

meters, weighed 7.8 kilograms, and was controlled by Arduino 

UNO and ESP32 with distance sensors that prevented falling. 

The cleaning system consisted of brushes, a water spray system, 

and water squeegees. It supported two control modes: remote 

control and automatic system, equipped with an IoT MQTT 

Panel for GPS position tracking and battery status monitoring. 

Test results showed that remote control achieved 100% 

efficiency and averaged 39.95 seconds per panel, while 

automatic mode took 37.10 seconds per panel. Manual cleaning 

by humans averaged 16.43 seconds but carried the risk of 

working at heights. Field testing on 30 solar panels on a rooftop 

averaged 28.31 minutes, used 1.84 liters of water, achieved a 

maximum remote-control range of 30.28 meters, and provided 

55 minutes of continuous battery operation. The developed 

robot enhanced efficiency for solar panel maintenance through 

both manual and automatic cleaning control. 

Keywords:   Cleaning Robot, Solar Panel, Automated Control 

System, Electrical Power Generation Efficiency 
 

1. บทนำ 

พลังงานทางเลือก เปŨนพลังงานที่ใชšแลšวไมŠมีวนัหมด และไมŠกŠอใหšเกิด

มลพิษตŠอสิ่งแวดลšอม [1] โดยขšอมูลจากกรมพัฒนาพลังงานทดแทนและ

อนุรักษŤพลังงานระบุวŠา ประเทศไทยมีการใชšพลังงานขั้นสุดทšายในชŠวง 5 

เดือนแรกของปŘ 2566 เพิ่มขึ้นรšอยละ 3 จากชŠวงเดียวกนัของปŘกŠอน [2] ซ่ึง

นโยบายการสŠงเสริมพลังงานทดแทนของรัฐบาลไทยมีเปŜาหมายใหšพลังงาน

ทดแทนมีสัดสŠวนรšอยละ 30 เชŠน พลังงานแสงอาทิตยŤ พลังงานลม พลังงาน

น้ำ พลังงานความรšอนใตšพิภพ และพลังงานชีวมวล เปŨนตšน ของการใชš

พลังงานขั ้นสุดทšายภายในปŘ 2580 [3] โดยการผลิตไฟฟŜาดšวยเซลลŤ

แสงอาทิตยŤไดšรับความนิยมอยŠางแพรŠหลายทั้งในและตŠางประเทศ อยŠางไร

ก็ตาม ปŦจจัยที่มีผลตŠอประสิทธิภาพการผลิตไฟฟŜาของเซลลŤแสงอาทิตยŤมี

หลายประการ เชŠน การบดบังเงา ฝุśนที ่ตกสะสมบนผิวหนšาแผงเซลลŤ

แสงอาทิตยŤ อุณหภูมิการทำงาน และมุมการติดตั้ง โดยฝุśนและสิ่งสกปรก

ปกคลุมซึ ่งเปŨนปŦญหาที ่พบในทุกพื้นที่ สŠงผลตŠอประสิทธิภาพการผลิต

กระแสไฟฟŜา [4] จากการศึกษาของ T. Sarver et al. พบวŠาฝุśนสามารถลด

ประสิทธิภาพของแผงโซลารŤเซลลŤไดšถึงรšอยละ 50 ในพื้นที่ที่มีฝุśนมาก [5] 

ในขณะที่การศึกษาในประเทศไทยพบวŠาฝ ุ śนที ่สะสมเปŨนเวลา 30 วัน

สามารถลดประสิทธิภาพมากถึงรšอยละ 35 ของประสิทธิภาพการผลิต

ไฟฟŜาของแผง [6] 

 

 
 

รูปที่ 1 การทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤแบบด้ังเดมิ 
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การทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤแบบด้ังเดมิมกัใชšแรงงานคน

ในการขัดลšางดšวยน้ำและแปรง ซึ่งมีขšอจำกัดหลายประการ ไดšแกŠ ความ

เสี่ยงดšานความปลอดภัยในการทำงานบนที่สูง การใชšน้ำจำนวนมาก 

คŠาใชšจŠายดšานแรงงานที่สูง และความไมŠสม่ำเสมอในการทำความสะอาด 

[7] จากปŦญหาการทำความสะอาดแบบดั้งเดิม ทำใหšมีผูšใหšความสนใจใน

การเทคโนโลยีหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงโซลารŤเซลลŤไดšรับการพัฒนาใน

หลายรูปแบบ ตั ้งแตŠระบบแบบติดตั ้งถาวรที ่เคลื ่อนที ่บนราง ไปจนถึง

หุŠนยนตŤแบบเคลื่อนที่อิสระ [8-9] ระบบเหลŠานี้ใชšเทคโนโลยีการตรวจจับ

ตŠาง ๆ เชŠน เซนเซอรŤแสง เซนเซอรŤความชื ้น และกลšองถŠายภาพ เพื่อ

ประเมินระดับความสกปรก [10] แตŠสŠวนใหญŠจะเปŨนเครื่องที่ติดตั้งถาวร 

และมีรูปรŠางขนาดใหญŠ 

ดงันั้น พัฒนาหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ เพื่อแกšไข

ปŦญหาฝุśนและสิ่งปกคลุมที่สŠงผลใหšประสทิธิภาพการผลิตไฟฟŜาลดลง โดย

พัฒนาหุŠนยนตŤมีโครงสรšางขนาด กวšาง 0.375 เมตร ยาว 0.476 เมตร สูง 

0.07 เมตร น้ำหนัก 7.8 กิโลกรัม ซึ่งมีขนาดเล็ก เคลื่อนยšายงŠาย โดยมี

ระบบปŜองกันการตก และการทำความสะอาดดšวยแปรงปŦด ระบบฉีดน้ำ 

และยางรีดน้ำ พรšอมรองรับการควบคุม 2 รูปแบบ คือ การควบคุมดšวย

รีโมทคอนโทรล และระบบอัตโนมัติ  

 

2. วิธีการ 

2.1 การออกแบบโครงสรšางของหุŠนยนตŤทำความสะอาด

แผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเลก็ 

   การออกแบบหุ ŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ 

ออกแบบโครงสรšางดšวยโปรแกรม SketchUp ในรูปแบบสามมิติ เพื่อ

จำลองโครงสรšางหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ ที่มีขนาด 

กวšาง 0.375 เมตร ยาว 0.476 เมตร สูง 0.35 เมตร ดังรูปที่ 2(ก) และสŠวน

หนšาของตัวหุŠนยนตŤจะเปŨนสŠวนของแปรงปŦดทำความสะอาด พรšอมทั้ง

ติดต้ังเซนเซอรŤอัลตราโซนิคสำหรับปŜองกนัการตกของหุŠนยนตŤ ดังรูปที่ 2(ข) 
 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปท่ี 2 โครงสรšางของตัวหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทติยŤ 

จากรูปที ่ 2(ข) สŠวนประกอบดšานหนšาหุŠนยนตŤ จะประกอบดšวย      

1.เซนเซอรŤวัดระยะทาง HY-SRF05 เพื ่อปŜองกันการตกจากแผงเซลลŤ

แสงอาทิตยŤ 2. มอเตอรŤเกียรŤกระแสตรง สำหรับขับเคลื่อนแปรงทำความ

สะอาด และ 3. ทŠอน้ำและหวัฉีดน้ำ 

 

2.2 ขั้นตอนการทำงานของหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผง

เซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเลก็ 

        หุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤมีรูปแบบการ

ทำงาน 2 ลักษณะ ไดšแกŠ การควบคุมดšวยรีโมทคอนโทรล และแบบ

อัตโนมัติ เมื่อเริ่มเปŗดเครื่องระบบจะตั้งคŠาเร่ิมตšนเปŨนแบบควบคุมดšวยรีโมท

คอนโทรล โดยเมื่อมีการกดเปŗดระบบอัตโนมัติ รีเลยŤจะเปล่ียนสถานะ เปŨน

ปกตเิปŗด เพื่อสลับวงจรใหšโปรแกรมที่กำหนดไวšใน สŠวนระบบแปรงปŦดและ

ปŦūมน้ำยังคงควบคุมผŠานรีโมทคอนโทรล หุŠนยนตŤมีระบบปŜองกันการตกจาก

แผงโดยใชšเซนเซอรŤวัดระยะทาง หากตรวจพบระยะหŠางมากกวŠา 10 

เซนติเมตร หุŠนยนตŤจะหยุดการทำงานและเคลื่อนที่ในทิศทางตรงกันขšาม 

หลังจากนั้นจึงสามารถกลับมาควบคุมดšวยรีโมทคอนโทรลไดšตามปกติดังรูป

ที่ 3 
 

 
  

รูปท่ี 3 ขั้นตอนการทำงานของหุŠนยนตŤ 

 

3. การประกอบทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาด

เล็ก 

หุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ นั ้นแสดงใหšเห็นถึง

โครงสรšางที่ทำจากวัสดุอะลูมิเนียมสีดำ มีสŠวนขาของเซนเซอรŤปŜองกันการ

ตกที่ยื่นออกมาทำจากพลาสติกสีเทา ทั้ง 3 ดšาน คือ ดšานหนšา ดšานซšาย 

และดšานขวา บริเวณสŠวนหัวของหุŠนยนตŤ ตŠอจากนั้นจะเปŨนกลŠองใสŠอปุกรณŤ
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ตŠาง ๆ แบตเตอร่ี กลšอง E88Pro และถังใสŠนำ้ พรšอมกับมรสายทŠอน้ำตŠอไป

ยังมอเตอรŤปŦūมน้ำ และหัวฉีดน้ำ ทางดšานหลังจะเห็นยางรีดน้ำซึ่งสามารถ

ปรับระดับสูงต่ำไดšตามความเหมาะสม ดังรูปที่ 4 

 

 
 

รูปที่ 4 หุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทติยŤขนาดเล็ก 

 

4. ผลการวิจัย 

4.1 การทดสอบระยะเวลาในการเคลื ่อนที ่ของหุŠนยนตŤทำความ

สะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็กในระยะทาง 2 เมตร เมื่อบรรจุน้ำ 

และไมŠบรรจุน้ำภายในตัวหุŠนยนตŤ โดยปริมาณการบรรจุน้ำของหุŠนยนตŤอยูŠ

ที่ 0.9 ลิตร ซึ่งผลการทดสอบ ดังตารางท่ี 1 

 

ตารางที่ 1 ระยะเวลาในการเคล่ือนที่ของหุŠนยนตŤที่ระยะ 2 เมตร 

จำนวนรอบที่

ทดสอบ 

ระยะเวลาเคลื่อนที่เมื่อไมŠ

บรรจุน้ำ (วินาที) 

ระยะเวลาเคลื่อนที่เมื่อบรรจุ

น้ำ (วินาที) 

1 7.14 7.65 

2 7.13 7.25 

3 6.95 7.14 

4 7.51 7.31 

5 7.06 7.11 

6 7.46 7.25 

7 7.08 7.50 

8 7.29 7.31 

9 7.26 7.25 

10 7.28 7.18 

คŠาเฉลี่ย 7.21 7.29 

 

จากตารางที่ 1 ผลการทดสอบระยะเวลาในการเคล่ือนที่ของหุŠนยนตŤ

ทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็กในระยะทาง 2 เมตร 

ควบคุมดšวยรีโมทคอนโทรล เม่ือไมŠบรรจุนำ้ บันทึกเวลาที่ใชšในการทำความ

สะอาดแตŠละรอบจำนวน 10 คร้ัง พบวŠาเวลาท่ีใชšมคีŠาต้ังแตŠ 6.95 วนิาที ถึง 

7.51 วินาที โดยมีคŠาเฉลี่ยเทŠากับ 7.21 วินาที และผลการทดสอบการ

ควบคุมหุŠนยนตŤทำความสะอาดควบคุมดšวยรีโมทคอนโทรล เมื่อบรรจุน้ำ 

พบวŠาเวลาท่ีใชšมคีŠาต้ังแตŠ 7.11 วินาที ถึง 7.65 วนิาที โดยมีคŠาเฉล่ียเทŠากับ 

7.29 วินาที โดยระยะเวลาที่เร็ว หรือชšาเกินไปในบางรอบของการทดสอบ

เกิดจากการบังคับของผูšทดสอบในการบังคับหุŠนยนตŤดšวยรีโมทคอนโทรล 

4.2 การทดสอบระยะเวลาในการทำความสะอาดของหุ ŠนยนตŤทำ

ความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็ก ซึ ่งจะเปŨนการทดสอบ 2 

ลักษณะคือ 1. ควบคุมดšวยรีโมทคอนโทรล 2. แบบอัตโนมัติ 3. ลšางแผง

โดยคน โดยการทดสอบจะทดสอบบนแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤจำนวน 1 แผง 

ขนาด 320 วัตตŤ กวšาง 0.99 เมตร x ยาว 1.96 เมตร โดยบันทึกเวลาที่ใชš

ในการทำความสะอาดเสร็จแตŠละรอบ ซ่ึงผลการทดสอบ ดังตารางที่ 2 
 

ตารางที่ 2 ระยะเวลาในการทำความสะอาดของหุŠนยนตŤ 

จำนวนรอบที่

ทดสอบ 

ควบคุมดšวย 

รีโมทคอนโทรล 

(วินาที) 

ควบคุมดšวย 

ระบบอัตโนมัติ 

(วินาที) 

การลšางแผงโดยใชš

คนลšาง 

1 40.23 37.13 16.17 

2 39.58 36.87 16.23 

3 39.88 36.98 16.61 

4 40.10 37.77 16.85 

5 39.99 37.25 16.72 

6 39.12 36.84 16.57 

7 40.30 36.47 16.34 

8 40.75 36.99 16.03 

9 39.44 37.12 16.58 

10 40.12 37.54 16.24 

คŠาเฉลี่ย 39.95 37.10 16.43 

 

จากตารางที่ 2 ผลการทดสอบระยะเวลาในการทำความสะอาดของ

หุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็กควบคุมดšวยรีโมท

คอนโทรล บันทึกเวลาที่ใชšในการทำความสะอาดแตŠละรอบจำนวน 10 คร้ัง 

พบวŠาเวลาที่ใชšมีคŠาตั้งแตŠ 39.12 วินาที ถึง 40.75 วินาที โดยมีคŠาเฉล่ีย

เทŠากับ 39.95 วินาที และผลการทดลองควบคุมหุŠนยนตŤทำความสะอาด

แผงเซลลŤแสงอาทติยŤแบบอัตโนมัติ พบวŠาเวลาท่ีใชšมีคŠาต้ังแตŠ 36.84 วินาที 

ถึง 37.77 วินาที โดยมีคŠาเฉลี่ยเทŠากับ 37.10 วินาที สŠวนการลšางดšวยคน

จะใชšเวลาที่นšอยกวŠาอยูŠระหวŠาง 16.03 วินาที ถึง 16.85 วินาที แตŠก็ตšอง

แบกรับความเส่ียงของการทำงานในที่สูง 

4.3 การทดสอบความเร็วในการหมุนของมอเตอรŤแปรงปŦด ซึ ่งเปŨน

การอัตราการหมุนของมอเตอรŤเกียรŤ ที่ควบคุมความเร็วดšวยรีโมทคอนโทรล 

ซ่ึงสามารถปรับความเร็วไดš 10 ระดับ ดังตารางที่ 3 
 

ตารางที่ 3 จำนวนรอบการหมุนของแปรงปŦดตŠอนาท ี(RPM) 

ระดับความเร็วจาก 

รีโมทคอนโทรล 

ความเร็วการหมุนของมอเตอรŤแปรงปŦด 

รอบตŠอนาที (RPM) 

1 0 

2 93.2 

3 152.6 

4 199.2 

5 253.3 
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ตารางที่ 3 (ตŠอ) 

ระดับความเร็วจาก 

รีโมทคอนโทรล 

ความเร็วการหมุนของมอเตอรŤแปรงปŦด 

รอบตŠอนาที (RPM) 

6 314.8 

7 379.6 

8 430.4 

9 486.7 

10 498.6 

 

จากตารางท่ี 3 การทดสอบความเร็วในการหมุนของมอเตอรŤแปรงปŦด 

ซึ่งเปŨนการอัตราการหมุนของมอเตอรŤเกียรŤ ที่ควบคุมความเร็วดšวยรีโมท

คอนโทรล ซึ่งสามารถปรับความเร็วไดš 10 ระดับ พบวŠาความเร็วการหมุน

ของมอเตอรŤแปรงปŦดรอบตŠอนาที (RPM) มีความเร็วตั้งแตŠ 0 ถึง 498.6 

รอบตŠอวินาที โดยทดสอบดšวยการหมุนความตšานทานปรับคŠาไดšที ่อยูŠบน

รีโมทคอนโทรลจำนวน 10 รอบ และใชšเครื ่องมือวัดมาตรฐาน FERVI 

C070 - Contact and optical type digital tachometer  

4.4 การทดสอบการนำหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ

ขนาดเล็กไปใชšงานในสถานที่จริงบนหลังคาอาคาร 27 คณะเทคโนโลยี

อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏพระนคร ดังรูปที่ 4 โดยทำการทดสอบ

ลšางแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤจำนวน 30 แผง แตŠละแผงขนาดกวšาง กวšาง 0.99 

เมตร x ยาว 1.96 เมตร ระยะทางความยาวทั ้งหมด 30.28 เมตร โดย

คำนวณระยะหŠางระหวŠางแผงตามมาตราฐาน 0.02 เมตร พื้นที่ที่ตšองทำ

ความสะอาดทั ้งหมด 59.35 ตารางเมตร ดังตารางที ่ 5 โดยทดสอบหา

ปริมาณน้ำ และระยะเวลาที่ใชšในการลšางแผงทั้งหมด 30 แผง ซึ่งไดšผลดัง

ตารางที่ 4 

 

  
 

รูปที่ 5 การทดสอบหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤ 

ขนาดเล็ก ไปใชšงานในสถานท่ีจรงิ 

 

ตารางที่ 4 ผลการทดสอบการนำหุŠนยนตŤไปใชšงานในสถานที่จริง 

จำนวนครั้งที่

ทดลอง 

ปริมาณการใชšน้ำ 

(ลิตร) 

ระยะเวลาที่ใชšในการลšางแผงใน

สถานที่จริง (นาที) 

1 1.8 28.07 

2 1.9 28.42 

3 1.8 27.78 

4 1.8 28.92 

5 1.9 28.37 

คŠาเฉลี่ย 1.84 28.31 

จากตารางที่ 4 ผลการทดสอบการนำหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผง

เซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็กไปใชšงานในสถานที่จริง บันทึกปริมาณการใชšน้ำ 

และเวลาที ่ใช šในการทำความสะอาดแตŠละรอบจำนวน 5 รอบ พบวŠา

ปริมาณน้ำที่ใชšจะอยูŠระหวŠาง 1.8 ถึง 1.9 ลิตร มีคŠาเฉลี่ยอยูŠที่ 1.84 ลิตร 

และเวลาที่ใชšมีคŠาตั้งแตŠ 27.78 นาที ถึง 28.92 วินาที โดยมีคŠาเฉล่ียเทŠากับ 

28.31 นาที 

4.5 การทดสอบการนำหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทติยŤ

ขนาดเล็กคำนวณเวลาที่สามารถใชšงานไดšตŠอเนื่อง โดยอิงจากการเปŗดใชš

งานมอเตอรŤเกียรŤ 5 ตัว และมอเตอรŤปŦūมน้ำ 1 ตัว มอเตอรŤเกียรŤแตŠละตัวกิน

กระแสเฉลี่ย 0.8 แอมปş มอเตอรŤปŦūมน้ำกินกระแส 1.5 แอมปş ดังตารางที่ 5 

 

ตารางที่ 5 ระดบัรšอยละของแบตเตอรี่กรณไีมŠมีโหลดตŠอใชšงาน 

แรงดัน (โวลตŤ) รšอยละของแบตเตอรี่ โดยประมาณ 

12.9 ถึง 13.2 100 

12.7 90 

12.5 80 

12.3 70 

12.1 50 

11.9 30 

11.8 20 

 

จากตารางที่ 5 ผลการทดสอบเวลาในการนำหุŠนยนตŤทำความสะอาด

แผงเซลลŤแสงอาทิตยŤขนาดเล็ก โดยหุŠนยนตŤสามารถใชšงานไดšตŠอเนื่อง

ประมาณ 55 นาทีตŠอรอบการใชšงาน หลังจากนั้นจำเปŨนตšองชารŤจประจุ

แบตเตอร่ีใหมŠอีกครั้ง 

 

สรุป 

งานวิจัยนี้พัฒนาหุŠนยนตŤทำความสะอาดแผงเซลลŤแสงอาทิตยŤเพื่อ

แกšไขปŦญหาการลดลงของประสิทธิภาพการผลิตไฟฟŜาจากฝุśนและสิ่งปก

คลุม โดยหุ ŠนยนตŤถูกออกแบบดšวยโปรแกรม SketchUp มีโครงสรšาง

อะลูม ิเนียมขนาดกะทัดรัด 0.375×0.476×0.07 เมตร น้ำหนัก 7.8 

กิโลกรัม ประกอบดšวยระบบควบคุม Arduino UNO และ ESP32 ระบบ

ปŜองกันการตกดšวยเซนเซอรŤ HY-SRF05 ที่ตรวจจับระยะทางมากกวŠา 10 

เซนติเมตร ระบบทำความสะอาดดšวยแปรงปŦด ระบบฉีดน้ำ และยางรีดน้ำ 

รองรบัการควบคุม 2 รูปแบบคือรีโมทคอนโทรล และระบบอัตโนมัติ พรšอม

การติดตามผŠาน IoT MQTT Panel สำหรับ GPS และสถานะแบตเตอรี่ 

ผลการทดสอบแสดงใหšเห็นประสิทธิภาพที่ดี การเคลื่อนที่ระยะ 2 

เมตรใชšเวลาเฉลี่ย 7.21 วินาที (ไมŠมีน้ำ) และ 7.29 วินาที (มีน้ำ) การทำ

ความสะอาดตŠอแผงใชšเวลา 39.95 วินาที (รีโมท) และ 37.10 วินาที 

(อัตโนมัติ) การทดสอบภาคสนามบนแผงโซลารŤเซลลŤ 30 แผงบนหลังคา

อาคาร พื้นที่รวม 59.35 ตารางเมตร ใชšเวลาเฉลี่ย 28.31 นาที ปริมาณน้ำ

ที่ใชšในการลšางแผงจำนวน 1.84 ลิตร ระยะการควบคุมไดšถึง 30.28 เมตร 
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และแบตเตอรี่ใชšงานตŠอเนื่อง 55 นาที แปรงปŦดสามารถปรับความเร็วไดš 

10 ระดับ จาก 0 ถึง 498.6 รอบตŠอนาที 

ระบบหุŠนยนตŤนี้มีขšอดีหลายประการ ไดšแกŠ ความปลอดภัยที่เพิ่มขึ้น

จากการลดความเสี่ยงการทำงานบนที่สูง การประหยัดทรัพยากรโดยใชšนำ้

นšอยกวŠาการทำความสะอาดแบบดั้งเดิม ความสม่ำเสมอในการทำความ

สะอาดที่เปŨนระบบ ประสิทธิภาพที่ระบบอัตโนมัติทำงานไดšเร็วกวŠาการ

ควบคุมดšวยรีโมท และความสามารถในการติดตามตำแหนŠงและสถานะ

ผŠาน IoT ระบบนี้แสดงใหšเห็นถึงศักยภาพในการแกšปŦญหาการบำรุงรักษา

แผงโซลารŤเซลลŤอยŠางมีประสิทธิภาพ การพัฒนาตŠอยอดอาจรวมถึงการ

ปรับปรุงระยะเวลาการใชšแบตเตอรี่ การเพิ่มความสามารถในการทำงาน

บนพื้นผิวที่มีความชันมากขึ้น และการพัฒนาระบบตรวจจับระดับความ

สกปรกอัตโนมัติ ดšวย image processing อีกทั้งยังสามารถวางแผนการ

ทำความสะอาดแผงโซลารŤเซลลŤไดš 
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