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Abstract 

 Development of an electrically controlled centrifugal lobster feeding system to optimize the 

dispersion of feed pellets.  Its purpose is to improve and increase the efficiency of food distribution. 

Including increasing the efficiency of the lobster feeder to be easy to use.  Convenient installation, 

suitable for lobster farmers. The researcher has designed and built an electric centrifugal lobster feeding 

system.  To increase feed pellet dispersion efficiency, reduce costs and increase survival rate in lobster 

raising. The efficiency test of the electrically controlled centrifugal lobster feeding system The efficiency 

of food distribution in the ground and the shrimp pond area will be tested. and compared to determine 

the maximum efficiency of the lobster feeder. From the test, it was found that When the test was carried 

out by feeding 2  kg shrimp at a time with the voltage adjusted at 2 2 0  V, the lobster feeders had an 

average distribution of 7 . 6 9  min, an average distribution distance of 1 1 . 8  m when calculating the 

coefficient of variation (CV). The average of the five trials was 18.59% and the dispersion coefficient (UC) 

was 99.69%. 
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บทคัดยอ 

 การพัฒนาระบบการใหอาหารกุงกามกรามแบบแรงเหวี่ยงควบคุมดวยระบบไฟฟาเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการ

กระจายตัวของเม็ดอาหาร มีวัตถุประสงคเพื ่อปรับปรุงและเพิ ่มประสิทธิภาพในการกระจายอาหาร รวมถึงเพ่ิม

ประสิทธิภาพเครื่องใหอาหารกุงกามกรามใหใชงานงาย ติดตั้งสะดวกเหมาะสำหรับเกษตรกรผูเลี้ยงกุงกามกราม โดยผูวิจัย

ไดออกแบบและสรางระบบการใหอาหารกุงกามกรามแบบแรงเหว่ียงดวยระบบไฟฟา เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการกระจายตัว

ของเม็ดอาหาร ลดตนทุน และเพิ่มอัตราการรอดตายในการเลี้ยงกุงกามกรามใหเพิ่มสูงขึ้น  ซึ่งการทดสอบประสิทธิภาพ

ของระบบการใหอาหารกุงกามกรามแบบแรงเหว่ียงควบคุมดวยระบบไฟฟาน้ัน จะทำการทดสอบประสิทธิภาพการกระจาย

อาหารในพื้นดินและพื้นที่สระกุง และมีการเปรียบเทียบเพื่อหาประสิทธิภาพที่สูงสุดของเครื่องใหอาหารกุงกามกราม จาก

การทดสอบพบวา เมื่อดำเนินการทดสอบโดยใหอาหารกุงครั้งละ 2 กิโลกรัม โดยปรับแรงดันไฟฟาที่ 220 โวลต เครื่องให

อาหารกุงกามกรามมีการกระจายเฉลี่ยอยู 7.69 นาทีระยะการกระจายโดยเฉลี่ย 11.8 เมตร เมื่อคำนวณคาสัมประสิทธ์ิ

ความแปรผัน (CV) จากการทดลองโดยเฉลี่ยจากการทดสอบ 5 ครั้งเทากับ 18.59 % และไดคาสัมประสิทธ์ิการกระจายตัว 

(UC) เทากับ 99.69 % 

 

คำสำคัญ: กุงกามกราม แรงเหว่ียง การกระจายตัว 

 

1.บทนำ 

 ธุรกิจดานการเพาะเลี้ยงกุงกามกรามมีอัตราการ

แขงขันท่ีสูง เดิมการเลี้ยงกุงกามกรามจะเลี้ยงในอัตราความ

หนาแนนต่ำ การใหอาหารก็เปนการใชแรงงานคนในการ

หวานอาหารรอบขอบบอ หรือพายเรือหวานอาหารในบอท่ี

มีขนาดใหญ แตในปจจุบันนี้การเลี้ยงกุงกามกรามเปนการ

เลี้ยงที่มีความหนาแนนมากยิ่งขึ้น วิธีการการใหอาหารจึง

ตองพัฒนาตามไปดวย การเลี้ยงกุงกามกรามเปนอาชีพท่ี

ไดรับความนิยมเนื่องจากมีราคาจำหนายคอนขางสูง แต

ปญหาที่พบในการเลี้ยงกุงกามกรามในปจจุบัน คือ มีอัตรา

รอดตายที่คอนขางต่ำเพียงรอยละ 28.13 เทาน้ัน [1] ทั้งน้ี

อาจเปนเพราะโดยธรรมชาติกุงกามกรามเปนสัตวที่หากิน

บร ิ เวณพ ื ้นท องน ้ำ และม ีการลอกคราบเม ื ่อม ีการ

เจริญเติบโต ซึ่งจะเปนชวงเวลาท่ีกุงมีความออนแอ สัมพันธ

กับคุณภาพของน้ำในบอท่ีจะมีคุณภาพลดลงไปจนถึงเกิดน้ำ

เนาเสีย เน่ืองจากการลดลงของคุณภาพน้ำในบอ ทำใหการ

เล ี ้ยงต องม ีความเส ี ่ยงต อก ุ งเป นโรคตายสูงมาก [2] 

โดยเฉพาะในบริเวณบอเลี้ยงท่ีมีการปลอยกุงอยางหนาแนน 

การจัดการเรื่องคุณภาพน้ำในบอเลี้ยงจึงมีความสำคัญมาก 

ผู เลี ้ยงกุ งตองมีความรู และเขาใจถึงการเปลี ่ยนแปลงท่ี

เกิดขึ ้น เพื ่อหาแนวทางในการปองกันและแกไขเพื ่อลด

ป ญหาต าง ๆ ท ี ่อาจจะม ีผลต อส ุขภาพของก ุ  ง การ

เจริญเติบโตและผลผลิตคุณสมบัติของน้ำที่มีความสำคัญใน

การเลี้ยงกุงกามกราม [3] 

 

 1.1 ความเปนมาและความสำคัญของปญหา 

 เนื่องจากอาหารเปนปจจัยที่สำคัญ ซึ่งประมาณ 

50% ของตนทุนทั้งหมดโดยเฉพาะการขาดแคลนแรงงาน

ภายในฟารมเลี้ยงกุง ที่นับวันจะทวีความรุนแรงมากขึ้น จึง

ไดมีการนำเอาเครื่องใหอาหารอัตโนมัติ มาใชเพ่ือแกปญหา 

ซึ่งโดยท่ัวไปเครื่องใหอาหารอัตโนมัตจิะติดตั้งในบริเวณท่ีน้ำ

ลึกมากท่ีสุดในบอเพียงจุดเดียว และสามารถรองรับกุงไดถึง 

400,000-500,000 ตัวตอเครื่อง ในการใชงานจริงบางฟารม

มักจะใชเครื่องใหอาหารอัตโนมัติตลอด 24 ชั่วโมง เพราะ

ตองการใหกุ งทยอยกินอาหารไดตลอดเวลา [4] แตก็มี

เกษตรกรบางสวนที่ใชเครื่องใหอาหารอัตโนมัติในชวงเวลา

คลายกับการใหอาหารเดิม คือใหอาหารในเวลาเดียวกับการ

ใชแรงงานคนหวานอาหาร โดยทั ้งสองวิธีการนี ้จะตอง
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ควบคุมปริมาณอาหารดวยโปรแกรมการใหอาหารตาม

น้ำหนักตัวกุง (ทั้งนี้การใหอาหารในปริมาณท่ีเหมาะสมก็

เปนสิ่งที่จำเปน การใหนอยไปก็ไมดีกุงจะเจริญเติบโตชา 

แมวาจะทำใหน้ำอยูในเกณฑท่ีดี แตการเลี้ยงจะตองใชระยะ

เวลานานกวาปกติ สิ้นเปลืองคาใชจายเพ่ิมข้ึน สวนการท่ีให

ในปริมาณที่มากเกินความตองการของกุง นอกจากจะเปน

การสิ้นเปลืองเพิ่มตนทุนแลว อาหารที่เหลือจะสงผลใหมี

ของเสียในบอเพิ่มขึ้น และมีปริมาณแบคทีเรีย เชื้อโรคตาง 

ๆ เพ่ิมมากข้ึนดวย ซึ่งจะมีผลตอสุขภาพกุงในเวลาตอมา [5] 

 ดวยเหตุน้ีคณะผูวิจัยจึงไดศึกษาและการพัฒนา

ระบบการใหอาหารกุงกามกรามแบบแรงเหว่ียงควบคุมดวย

ระบบไฟฟาเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการกระจายตัวของเม็ด

อาหารเพื ่อช วยเพิ ่มรายไดใหแกเกษตรกรที ่ เล ี ้ยงกุง

กามกราม ทั้งนี้หากมีการนำเทคโนโลยีที่มีความแมนยำมา

ชวยในการเลี้ยงกุงกามกราม โดยเฉพาะการใหอาหารและ

การจัดการคุณภาพน้ำที ่ดีนั้น จะสามารถเปนอีกหนทาง

หนึ่งที่สามารถชวยลดรายจายในดานการจัดการ และลด

ต นท ุนในการให อาหาร รวมท ั ้ งสามารถชะลอการ

เสื ่อมสภาพของน้ำภายในบอระหวางที ่ทำการเลี ้ยงกุง

กามกราม จะเปนแนวทางใหประสบผลสำเร ็จในการ

ประกอบอาชีพไดแนวทางดำเนินการ  

 
 

 1.2 วัตถุประสงคของการวิจัย 

 1. เพื ่อปรับปรุงและเพิ ่มประสิทธิภาพในการ

กระจายอาหารของเม็ดอาหารสำหรับการเลี้ยงกุงกามกราม 

 2. เพื่อปรับปรุงและเพิ่มประสิทธิภาพของเครื่อง

ใหอาหารกุงกามกรามใหใชงานงาย ติดตั้งสะดวก 

 

 1.3 ขอบเขตของการวิจัย 

 เพ ื ่อออกแบบและสร างเคร ื ่องให อาหารกุง

กามกราม เพื่อเพ่ิมประสทิธิภาพมีประสิทธิภาพในกระจาย

อาหารของเม็ดอาหารสำหรับการเลี้ยงกุงกามกราม ทำการ

ทดสอบโดยการติดตั้งไดท้ังบอดิน และบอซีเมนต ท่ีมีขนาด

ไมเกิน 15x20 ตารางเมตร 

 1.4 นิยามศัพท 

 เคร ื ่ อ ง ให  อาหารก ุ  งก  ามกราม  หมาย ถึ ง 

เครื่องจักรกลท่ีออกแบบข้ึนเพ่ือใหหวานอาหารกุงก่ึงอัตโนมัติ

กระจายเม็ดอาหารดวยแรงเหวี่ยง ควบคุมดวยระบบไฟฟา 

สามารถใหอาหารกุงไดตามความตองการของเกษตรกร ใชได

ท้ังแรงดันไฟฟา 110 โวลต และ 220 โวลต [6] 

 

 1.5 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

 สามารถพัฒนาระบบระบบการใหอาหารกุง

ก ามกรามแบบแรงเหว ี ่ยงด วยระบบไฟฟา เพ ื ่อเพ่ิม

ประสิทธิภาพการกระจายตัวของเม็ดอาหาร ลดตนทุน และ

เพ่ิมอัตราการรอดตายในการเลี้ยงกุงกามกรามใหเพ่ิมสูงข้ึน 

 

2.วัสดุ อุปกรณ และวิธีการวิจัย 

 การพัฒนาระบบระบบการใหอาหารกุงกามกราม

แบบแรงเหวี่ยงดวยระบบไฟฟา เพื่อสรางเครื่องใหอาหาร

กุ งกามกรามกึ ่งอัตโนมัต ิขึ ้นมา และทำการทดสอบหา

ประสิทธิภาพ การดำเนินงานไดแบงขั ้นตอนตาง ๆ ท่ี

ครอบคล ุมว ัตถ ุประสงค   การจ ัดทำว ิจ ัยในคร ั ้ งน ี ้ ได

ทำการศึกษาพัฒนาระบบระบบการใหอาหารกุงกามกราม

แบบแรงเหวี่ยงดวยระบบไฟฟา และเพื่อหาประสิทธิภาพ

ของเครื ่องใหอาหารกุ งก ามกรามกึ ่งอ ัตโนมัติสำหรับ

เกษตรกรเพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุด 

 2.1 ขั้นตอน วิธีการวิจัย 

 การออกแบบวิจัย คณะผู ว ิจัยไดทำการศึกษา

รายละเอียดตามข้ันตอนดังน้ี 

1. ศึกษาปญหา สาเหตุและอุปสรรคในการให

อาหารกุงกามกรามของเกษตรกร 

2. วิเคราะหถึงสาเหตุและอุปสรรคในการให

อาหารกุงกามกรามของเกษตรกร 

3. ดำเนินการออกแบบเครื่องใหอาหารกุง

กามกรามก่ึงอัตโนมัตดิวยการพัฒนาระบบการใหอาหารกุง

กามกรามแบบแรงเหว่ียงดวยระบบไฟฟา 
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4. ทดสอบประสิทธิภาพเครื่องใหอาหารกุง

กามกรามก่ึงอัตโนมัติ โดยการทดสอบประสิทธิภาพของ

การกระจาย และเวลาท่ีใชในการหวาน 

5. ปรับปรุงทดสอบการทำงานและแกไข

ขอผิดพลาด นำทดลองใชงานจริงในพ้ืนท่ีเปาหมาย และ

ประเมินผล 

 

 2.2 ผังการทำงานของเครื ่องใหอาหารกุง

ก ึ ่งอ ัตโนมัต ิด วยการพัฒนาระบบการให อาหารกุง

กามกรามแบบแรงเหว่ียงดวยระบบไฟฟา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1 ผังการทำงานของเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

ก่ึงอัตโนมัติดวยการพัฒนาระบบการใหอาหารแบบแรง

เหว่ียงควบคุมดวยระบบไฟฟา 

 

 2.3 โครงสรางเครื ่องใหอาหารกุ งกามกราม

กึ่งอัตโนมัติดวยการพัฒนาระบบการใหอาหารแบบแรง

เหว่ียงควบคุมดวยระบบไฟฟา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2 โครงสรางเครื่องใหอาหารกุงกามกรามก่ึงอัตโนมัติ

ดวยการพัฒนาระบบการใหอาหารแบบแรงเหว่ียงควบคมุ

ดวยระบบไฟฟา 

 

 2.4 ขั้นการดำเนินการออกแบบและสรางเคร่ือง

ให  อาหารกุงกามกรามแบบแรงเหว่ียงควบคุมดวยระบบ

ไฟฟา 

คณะผูวิจัยไดออกแบบและสรางโดยมีข้ันตอน ดังน้ี 

1. สำรวจสภาพพื้นที่ของบอเลี้ยงกุงกามกราม

สอบถามปริมาณอาหารที่ใหในแตละวัน ออกแบบถังบรรจุ

อาหารและขาตั ้งที ่รองรับ ซึ ่งม ีล ักษณะการออกแบบ

ใกลเคียงกับเครื่องใหอาหารกุงอัตโนมัติตนแบบ [6] 

2. ออกแบบวงจรควบคุม วงจรกำลังเพื ่อใชใน

การควบคุมการเหวี ่ยงของเม็ดอาหาร และการไหลของ

อาหารจากไซโลสูชุดกระจายอาหาร 

3. ดำเนินการสรางเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

แบบก่ึงอัตโนมัติตามแบบท่ีวางไว 

 

 

เติมอาหารลงถัง 

เริ่มตน 

เปดสวิตชเดินเครื่อง มอเตอรเริ่มทำงาน  

 

ชุดความคุมมอเตอร 

ชุดจายอาหาร 

มอเตอรหวานอาหาร 

ประสิทธิภาพของอาหารท่ีกระจาย 

จบการทำงาน 

ฝาถังปด

อลูมิเนียม 

 

บานพับฝา 

 

Auto Mini 

Feeder 

 แฉกหวานผลิตจาก 

stainless 304 

 

ถังบรรจุ

อาหาร 

 

โครงขา

ผลิตจาก 

แปบเหล็ก 
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รูปท่ี 3 เครื่องใหอาหารกุงกามกรามแบบแรงเหว่ียงควบคมุ

ดวยระบบไฟฟา 

 

2.5 การออกแบบวงจรควบคุมการทำงานของ

มอเตอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 วงจรควบคุมและวงจรกำลัง 

 

 อธิบายหลักการทำงานของวงจรไฟฟา เมื ่อกด

สวิตช S2 รีเลย R1 จะทำงานถาปลอยสวิตช S2 รีเลย R1

จะยังทำงานอยูตลอดเวลา เน่ืองจากหนาสัมผัสปกติเปด K1 

ในแถวที่ 2 ยังทำงานหนาสัมผัสจะปดกระแสไฟฟาไหลเขา

ไป ในขดลวดของรีเลยตลอดเวลา หากตองการหยุดการ

ทำงานของวงจรใหกดสวิตช S1 

 

3.ผลการทดลอง 

 3.1 ผลการทดสอบเวลาในการหวานและการ

กระจายอาหารดวยเคร่ืองใหอาหารกุงกามกราม

กึ่งอัตโนมัติพ้ืนท่ีจำลอง 

 ในการทดสอบมีพื้นที่จำลองในการทดสอบและมี

ขนาดอาหารเม็ดเบอร 4S ขนาดเสนผานศูนยกลาง 2 

มิลลิเมตร ใสในถังเครื่องใหอาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติ

อยางละ 2 กิโลกรัม ตอการทดสอบตอ 1 ครั ้ง และนำ

อาหารที่เตรียมไวมาใสในถังเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

กึ่งอัตโนมัติในพื้นดินที่เตรียมไว ทำการทดสอบ 5 ครั้งใน

พ้ืนท่ีจำลอง โดยใชแรงดันไฟฟา 220 โวลต 

 

ตารางที ่  1 ผลการทดสอบเวลาในการหวานและการ

กระจายอาหารโดยใชแรงดันไฟฟา 220 โวลต 

ลำดับที่การ

ทดลอง 

แรงดันไฟฟา 

(โวลต) 

เวลาในการ

หวาน (นาที) 

รัศมีการ

กระจาย(เมตร) 

1 218.5 7.56 11.5 

2 225.7 7.53 12 

3 219.1 7.54 11.7 

4 221.9 7.53 12 

5 222.1 7.53 11.8 

เฉล่ีย 221.46 7.69 11.8 

 

 จากตารางแสดงผลการทดสอบของเครื ่องให

อาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติที่ใชทดสอบหวานอาหารใน

พื้นดิน โดยทดสอบการกระจายบนพื้นดินจำนวน 5 ครั้ง 

ดวยน้ำหนักอาหารที่ใชในการทดสอบคือ 2 กิโลกรัมเฉลี่ย

แรงดันไฟฟาที ่ 221.46 โวลตและจับเวลาในการทดสอบ

เครื ่องใหอาหารกุงกามกรามก่ึงอัตโนมัติในการกระจาย

เฉลี่ยอยู 7.69 นาทีทดสอบ 5 ครั้งระยะการกระจายโดย

เฉลี่ย 11.80 เมตร 
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 3.2 การทดสอบการกระจายอาหารดวย

เครื่องใหอาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติ 

 จากการทำงานของเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

กึ่งอัตโนมัติ ผู วิจัยไดออกแบบการทดสอบโดยการสราง 

พื้นที่จำลองการกระจายของเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

ก่ึงอัตโนมัติและแบงพ้ืนท่ีออกเปน 8 สวน [7] โดยใหเครื่อง

ใหอาหารกุงกามกรามก่ึงอัตโนมัติอยูจุดศูนยกลางของพ้ืนท่ี

ทดสอบ ดำเนินการทดสอบโดยใหอาหารกุ งครั ้งละ 2 

ก ิโลกร ัมโดยปรับแรงดันไฟฟาที ่  220 โวลต จากการ

เดินเครื ่องการทำงานและหาน้ำหนักของอาหารกุ  งท่ี

กระจายในแตละจุดซึ่งผลการทดสอบแสดงดังตารางท่ี 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 5 ภาพจำลองแสดงจุดเก็บตวัอยางการกระจาย

อาหาร พ้ืนท่ีจำลองในการทดสอบการหวานอาหารกุง เพ่ือ

หาคาสัมประสิทธ์ิความแปรผัน (CV) คาสัมประสิทธ์ิการ

กระจายตัว (UC) [8] 

 

ตารางท่ี 2 ผลทดสอบการกระจายอาหารดวยเครื่องใหอาหารกุงกามกรามก่ึงอัตโนมัติดวยระดับแรงดัน 220 โวลต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 จากตารางที่ 2 แสดงผลการทดลองการกระจาย

ของเครื่องใหอาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติโดยที่ทำการ

ทดสอบ 5 ครั ้งระดับแรงดันไฟฟา 220 โวลตและเก็บ

ตัวอยางการกระจายอาหารทั ้ง 8 พื ้นที ่ โดยเฉลี ่ยแลว

เทากับ 14.025 กรัม เมื่อคำนวณคาสัมประสิทธิ์ความแปร

ผัน (CV) จากการทดลองโดยเฉลี่ยจากการทดสอบ 5 ครั้ง

เทากับ 18.594% และไดคาสัมประสิทธิ ์การกระจายตัว 

(UC) เทากับ 99.69% 
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4.อภิปรายผลและสรุปผลการศึกษา 

 จากการทดสอบสามารถสรุปสภาวะการใชงาน

ของเครื ่องใหอาหารกุ งกามกรามกึ ่งอ ัตโนมัต ิได ด ังน้ี  

ลักษณะอาหารและพื้นที ่ที ่เหมาะสมกับการใชเครื ่องให

อาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติเปนพื้นที่ที่เครื่องใหอาหาร

กุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติสามารถทำงานได และบอกุ งมี

ขนาดเล็กจนเกินไป เพราะจะทำใหเครื่องหวานอาหารข้ึน

ฝงได 

 4.1 สรุปผลการทดสอบ 

 จากการทำการทดสอบเพื่อหาประสิทธิภาพของ

เครื่องใหอาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติที่ใชทดสอบหวาน

อาหารในพื้นดิน โดยทดสอบการกระจายบนพื้นดินจำนวน 

4 ครั้ง ดวยน้ำหนักอาหารท่ีใชในการทดสอบคือ 2 กิโลกรัม 

และจับเวลาในการทดสอบเครื ่องใหอาหารกุงกามกราม

กึ่งอัตโนมัติเฉลี่ยอยู 1.53 นาทีปรับแรงดันไฟฟาที่ 221.9 

ระยะการกระจายวัดไดรัศมี 12 เมตร 

 

 4.2 ผลการทดสอบ 

 หาประสิทธิภาพการหาการกระจายบนพื ้นท่ี

จำลองเพื่อทดสอบหาประสิทธิภาพของเครื่องใหอาหารกุง

กามกรามกึ่งอัตโนมัติที่ใชทดสอบหวานอาหารในพื้นที่สระ

น้ำ โดยทดสอบการกระจายบนพื้นที่สระน้ำ ทดสอบหวาน

จำนวน 4 ครั้ง ดวยน้ำหนักอาหารที่ใชในการทดสอบคือ 2 

กิโลกรัม และจับเวลาในการทดสอบเครื ่องใหอาหารกุง

กามกรามก่ึงอัตโนมัติเฉลี่ยอยู 1.57 นาที ปรับแรงดันไฟฟา

ท่ี 82.3 โวลต ระยะการกระจายวัดไดรัศมี 8.53 เมตร 

 

 4.3 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการกระจาย 

 จากตารางท่ี 2 พบวาการกระจายอาหารของเครื่อง

ใหอาหารกุงกามกรามทั้ง 4 จุดเมื่อทำการทดสอบ 5 ครั้ง

พบวาจุดที่ 1 ไดน้ำหนักของอาหารกุงเทากับ 0.6 กรัม จุด

ที่ 2 ไดน้ำหนักของอาหารกุงเทากับ 0.5 กรัม จุดที่ 3 ได

น้ำหนักของอาหารกุงเทากับ 0.6 กรัม จุดที่ 4 ไดน้ำหนัก

ของอาหารกุ งเทากับ 0.5 กรัม จุดที ่ 5 ไดน้ำหนักของ

อาหารกุงเทากับ 0.8 กรัม เฉลี่ยการกระจายอยูท่ี 0.6 กรัม 

 

 4.4 อธิปรายผลการทดสอบ 

 จากผลการทดสอบของเคร ื ่องให อาหารกุ ง

กามกรามกึ่งอัตโนมัติ พบวาเครื่องใหอาหารกุงกามกราม

ก่ึงอัตโนมัติใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ คณะผูวิจัย ไดทำ

การอธิปรายผลการทดสอบไวดังน้ี 

 1. จากการออกแบบตัวโครงสรางเครื่องใหอาหาร

กุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติ คณะผูวิจัยไดทำการออกแบบเปน

โครงรอบตัวครอบถังและใชเหล็กที่สามารถรองรับน้ำหนัก

ไดอยางเหมาะสม น้ำหนักของเครื ่องจะอยู ส วนกนถัง

มากกวาสวนบน ซึ่งโครงสรางออกแบบใหครอบถังพอดีและ

ระยะหางระหวางกรวยจายอาหารกับมอเตอรหวานอาหาร

หางก ันพอดีก ับระยะที ่ต ั ้งไว  เพ ื ่อร ับน้ำหนักไดอยาง

เหมาะสม 

 2. จากการใชมอเตอร ท ี ่ เหมาะสมกับโหลด 

คณะผูวิจัยไดทำการเลือกมอเตอรใหมีขนาดเหมาะสมกับ

โหลด[9] สงผลใหสามารถทำงานไดตามวัตถุประสงคหรือ

ตามเปาหมายที่วางไว ซึ่งสอดคลองกับทฤษฏีการเลือก

ขนาดมอเตอรไดเหมาะสมกับโหลด มอเตอรกระแสสลับท่ี

เหมาะสมกับเครื่องใหอาหารกุงกามกรามกึ่งอัตโนมัติคือ

มอเตอรกระแสสลับ เพราะใหแรงบิดมากหมุนตรงกับความ

ตองการและใหความเร็วคงท่ีกับโหลด 

 3. ระบบการหว านของเคร ื ่องให อาหารกุง

กามกรามก่ึงอัตโนมัติ คณะผูวิจัยไดออกแบบใหมีกรวย

หวานมีขนาดมุม 30 องศาซึ่งความเร็วรอบในการหวานคือ 

2,800 รอบ/นาที เปนการหวานที่มีประสิทธิภาพสามารถ

หวานมีขนาดเล็กเพื่อสามารถหวานอาหารกุงกามกรามได 

เมื่อเปรียบเทียบกับการใหดวยเครื่องใหอาหารแบบท่ีมีขาย

ทั่วไปในทองตลาด โดยอาหารที่ใหลงไปมีคาสัมประสิทธ์ิ

การกระจาย (Uniformity Coefficient) 99.69% ระยะ

การกระจายวัดไดรัศมี 8.53 เมตร ในขณะที่เครื่องทั่วไปให

คาสัมประสิทธิ์การกระจายและมีรัศมีของการใหอาหาร
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เทากับ 56.9-72.9% และ รัศมีอยูที่ 7.5 เมตร ตามลำดับ 

[4] 

 4. สำหรับมอเตอรกรวยจายอาหาร คณะผูวิจัยได

ออกแบบใหติดอยูกับถังอาหาร สำหรับหัวจายอาหารจะ

ใชพลาสติสเปนหัวหมุนเพ่ือจายอาหาร เพ่ือความคงทนและ

มีอายุการใชงานคอนขางนานโดยความเร็วรอบของการ

หมุนคือ 20 รอบ/นาที โดยมีความเร็วรอบของการหวาน

อาหารที่ 1200 rpm โดยเครื ่องใหอาหารกุงที ่พัฒนาข้ึน

เหมาะสมกับการจายอาหาร [10] 

 

 4.5 ขอเสนอแนะ 

 ในการพัฒนาเคร ื ่องให อาหารก ุ  งก ามกราม

กึ่งอัตโนมัติดวยการพัฒนาระบบการใหอาหารแบบแรง

เหว่ียงควบคุมดวยระบบไฟฟา เพ่ือใหการทำงานของเครื่อง

มีความสมบูรณมากยิ่งข้ึน คณะผูวิจัยจึงขอเสนอแนะดังน้ี 

 1. ควรจะเพิ ่มแหลงจ ายพลังงานโดยอาศัย

พลังงานแสงจากดวงอาทิตยในการชารจพลังงานใหกับ

แบตเตอรี่ โดยการติดตั้งเซลลแสงอาทิตยเพื่อลดคาใชจาย

ดานพลังงาน 

 2. ควรเพิ่มสัญญานแสดงระดับแบตเตอรี ่ เพ่ือ

บอกคาระดับพลังงานของแบตเตอรี่ 

 

5.องคความรูใหมท่ีไดจากงานวิจัย 

 ในการพัฒนาเคร ื ่องให อาหารก ุ  งก ามกราม

กึ่งอัตโนมัติดวยการพัฒนาระบบการใหอาหารแบบแรง

เหวี่ยงควบคุมดวยระบบไฟฟานั้น คณะผูวิจัยไดเล็งเห็นถึง

การนำเอาเทคโนโลยีมาใชใหเกิดประโยชน โดยไดออกแบบ

และสรางเครื่องใหอาหารกุงกามกามที่มีการควบคุมดวย

ระบบไฟฟาในการควบคุมการทำงานการเหวี่ยงและการ

กระจายของอาหาร สามารถทำใหเกษตรกรประหยัดเวลา

ในการใหอาหารกุง และทำใหเกิดการลดตนทุนที่ใชในการ

ใหอาหารกุงกามกรามไดอีกทางหน่ึง 
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