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บทคัดย่อ (ภำษำไทย)   

กำรวิจัยคร้ังน้ีมีวัตถุประสงค์เพ่ือ 1) เพ่ือออกแบบ สร้ำงและทดสอบต้นแบบ

นวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยและ  

2) เพ่ือหำควำมพึงพอใจของเกษตรกรเม่ือใช้ต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย กลุ่มตัวอย่ำงท่ีใช้ในกำรวิจัย 

คร้ังน้ี คือ สมำชิกเกษตรกรเกลือทะเลไทย พ้ืนท่ีชุมชน ต ำบลบำงขุนไทร อ ำเภอบ้ำน

แหลม จังหวัดเพชรบุรี จ ำนวน 25 คน ซ่ึงใช้วิธีกำรสุ่มตัวอย่ำงแบบเจำะจงและ 

โดยบังเอิญ สถำนท่ีส ำหรับกำรท ำวิจัยนำเกลือของชุมชนต ำบลบำงขุนไทร  

อ ำเภอบ้ำนแหลม จังหวัดเพชรบุรี เคร่ืองมือท่ีใช้ในกำรวิจัยคือ 1) ระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยและ 2) แบบสอบถำมควำม 

พึงพอใจของเกษตรกร โครงสร้ำงระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียว

ผลผลิตเกลือทะเลไทย ใช้วัสดุท่ีท ำจำกเหล็ก มีกำรขับเคล่ือนล้อเป็นแบบตีนตะขำบ 

(แบบยำง) เพ่ือรองรับน ้ำหนักของตัวโครงสร้ำงและน ้ำหนักของเกลือท่ีถูกล ำเลียง  

ใช้เคร่ืองยนต์เบนซินขนำด 4 แรงม้ำเป็นต้นก ำลังในกำรขับเคล่ือน โดยกระบะท่ีใช้

บรรทุกเกลือสำมำรถบรรทุกเกลือได้ 180 กิโลกรัม ผลกำรวิจัยพบว่ำ 1) ผลกำร

ทดสอบสมรรถนะของต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียว

ผลผลิตเกลือทะเลไทย พบว่ำ สำมำรถเคล่ือนท่ีบนแปลงนำเกลือด้วยควำมเร็ว 

เฉล่ีย 7 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง โดยมีเง่ือนไขกำรบรรทุกเกลือไม่เกิน 100 กิโลกรัม และ

ลักษณะหน้ำดินในแปลงนำเกลือแน่น ถ้ำหำกหน้ำดินในแปลงนำเกลือมีพ้ืนผิวท่ีนุ่ม

ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยสำมำรถเคล่ือนท่ี

ด้วยควำมเร็วท่ีลดลงเฉล่ีย 5 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง ซ่ึงกำรบรรทุกเกลือในปริมำณท่ี

มำกข้ึน จะส่งผลต่อควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ เน่ืองจำกพ้ืนผิวหน้ำ

ดินเกิดกำรยุบตัวลง ท ำให้เป็นอุปสรรคต่อกำรขับเคล่ือนของระบบอัตโนมัติฯ          

2) ผลกำรทดสอบควำมเร็วของระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือของระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ ค่ำเฉล่ียควำมเร็วอยู่ท่ี นำทีละ 23.39 

กิโลกรัม และ 3) กำรส ำรวจควำมพึงพอใจของเกษตรกรท่ีมีต่อระบบอัตโนมัติส ำหรับ

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยพบว่ำอยู่ในระดับควำมพึงพอใจมำก

ค่ำเฉล่ียเท่ำกับ 4.50 ค่ำเบ่ียงเบนเท่ำกับ 0.53 
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Abstract   

The objective of this research is to :  1 )  To design, construct, 

and test a prototype of an innovative automated system for the Thai 

sea salt harvesting process. 2) To evaluate the satisfaction of farmers 

with the use of the innovative automated system prototype for the 

harvesting process of Thai sea salt. The research was conducted in 

the salt fields of the Bang Khun Thian Subdistrict community, Ban 

Laem District, Phetchaburi Province.  The sample group consisted of 

25 Thai sea salt farmer members from the Bang Khun Thian Subdistrict 

community, selected using purposive and accidental sampling 

methods.The research instrument used was: 1) An automated system 

for the harvesting process of Thai sea salt. 2 )  A farmer satisfaction 

questionnaire. The structure of the automated system for the 

harvesting process of Thai sea salt was built using steel materials. 

The system is equipped with caterpillar wheels ( rubber track)  to 

support the weight of the structure and the transported salt.  

A 4- horsepower gasoline engine is used as the main power source 

for driving the system. The salt transport tray with a capacity to carry 

up to 180 kilograms of salt. 

The research results found that1) The performance test of the 

prototype of the innovative automated system for the harvesting 

process of Thai sea salt showed that it could run on the salt fields at 

an average speed of 7  kilometers per hour, with the condition that 

the salt load does not exceed 100 kilograms, and the soil surface in 

the salt field is compact. If the soil surface in the salt field is soft, the 

automated system for the harvesting process of Thai sea salt can run 

at a reduced average speed of 5 kilometers per hour. The increased 

salt load affects the vehicle’ s speed due to soil compaction, which 

creates an obstacle for the vehicle's movement. 2) The results of the 

speed test for the suction or salt transportation system of the 

automated harvesting system showed an average speed of 23. 39 

kilograms per minute. 3) The survey on farmers' satisfaction with the 

automated system for the harvesting process of Thai sea salt 

revealed a high level of satisfaction, with an average score of 4 . 5 0 

and a standard deviation of 0.53.   

Keywords: Innovation, Automation System,Thai Sea Salt, Speed, Satisfaction  
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1. บทน ำ  

ประชำชนในจังหวัดเพชรบุรี สมุทรสงครำมและสมุทรสำครมีอำชีพด้ังเดิมคือ กำรท ำ

นำเกลือทะเล นอกเหนือจำกอำชีพท ำนำ ท ำสวนและท ำประมง ท้ังน้ีพ้ืนท่ีท ำนำเกลือ

ทะเลเกือบท้ังหมดของประเทศไทยน้ันอยู่ในภำยในจังหวัดท่ีได้กล่ำวมำ ซ่ึงมีพ้ืนท่ี

รวมกันประมำณ 62,000 ไร่ ผลผลิตเกลือทะเลรวมท้ังประเทศประมำณ  

992,000 ตัน [1] รำคำปัจจุบันถูกปรับตัวสูงข้ึนถึงเกวียนละ 3,000-3,300 บำท 

เน่ืองจำกสภำพอำกำศท่ีไม่เอื้ออ ำนวยต่อกำรท ำนำเกลือ ท้ังน้ีกระบวนกำรท ำนำเกลือ

ทะเลมีข้ันตอนอยู่มำกมำย และจ ำเป็นต้องอำศัยควำมช ำนำญของคนท ำนำเกลือ 

(นำยนำ) โดยมีข้ันตอนดังน้ี [2] 1) เม่ือถึงฤดูกำรท ำนำเกลือ จะต้องท ำกำรดันหรือ

สูบน ้ำทะเลไปกักเก็บไว้ในนำขังหรือท่ีเรียกว่ำ “วังน ้ำ” ซ่ึงเป็นพ้ืนท่ีท่ีอยู่ใกล้ทะเล  

ท้ังน้ีควำมเค็มของน ้ำในนำขังมีค่ำประมำณ 10 ดีกรี 2) ท ำกำรสูบน ้ำจำกนำขังเข้ำสู่

นำตำกหรือนำแผ่ ซ่ึงเปน็นำข้ันต้นในกำรท ำนำเกลือ โดยระดับควำมสูงของน ้ำทะเลใน

นำตำกประมำณ 5-10 เซนติเมตร เพ่ือให้น ้ำมีดีกรีของควำมเค็มและควำมเข้มข้นของ

น ้ำทะเลท่ีรวดเร็วย่ิงข้ึน ซ่ึงจะตำกน ้ำทะเลประมำณ 4-5 วัน 3) ท ำกำรปล่อยน ้ำจำก

นำตำกมำยังนำเช้ือ เพ่ือบ่มน ้ำให้ได้ควำมเค็มประมำณ 23 ดีกรี 4) ท ำกำรบดอัดนำ

ปลงหรือนำวำงให้เรียบและแน่น เพ่ือป้องกันไม่ให้น ้ำซึมออกจำกนำ และป้องกันหน้ำ

ดินของนำวำงล่อนออกไปปนกับน ้ำทะเล 5) ท ำกำรตำกน ้ำทะเลไว้ในนำจนเกิดผลึก

เกลือและทับถมกันเป็นแผ่นหนำ โดยปล่อยท้ิงไว้ประมำณ 10-20 วัน หำกตำกน ้ำ

ทะเลได้เวลำนำนแผ่นเกลือจะมีควำมหนำและปริมำณเกลือท่ีได้ก็จะมำกตำมด้วย

เช่นกัน 6) เม่ือได้ระยะเวลำและควำมหนำของแผ่นเกลือตำมท่ีต้องกำรแล้วก็ถึง

ข้ันตอนกำรเก็บเกลือ โดยใช้ “คฑำร้ือ” แซะให้เกลือแตกออกจำกกัน จำกน้ันใช้ “คฑำ

แถว” ชักลำกเกลือมำกองรวมกันเป็นแถวๆ และใช้ “คฑำสุ้ม” จำกน้ันจะเป็นข้ันตอน

ในกำรโกยเกลือมำรวมเป็นกอง ๆ เหมือนเจดีย์ทรำย และ7) ท ำกำรเก็บเกลือเข้ำยุ้ง

ฉำง โดยปัจจุบันเกษตรกรยังต้องใช้วิธี “กำรหำบเกลือ” เพ่ือไปเก็บยังยุ้งฉำง  

ซ่ึงเป็นวิ ธี ด้ังเดิมและต้องใช้แรงงำนจ ำนวนมำก ในขณะท่ีจ ำนวนแรงงำน 

ท่ีมีอ ยู่ไม่ เพียงพอกับควำมต้องกำร และนับวันจะค่อยๆ มีจ ำนวนท่ีลดลง  

จึงอำจส่งผลให้อำชีพท ำนำเกลือทะเลมีควำมเสี่ยงกับวิกฤตขำดแคลนแรงงำน

เช่นเดียวกับภำคเกษตรกรรมอื่น ๆ และจะส่งผลให้รำคำต้นทุนในกำรผลิตเกลือทะเล

ให้สูงข้ึนไปอีก ซ่ึงไม่สอดรับกับรำคำขำยในตลำดท่ีมักจะถูกกดรำคำให้ต ่ำอยู่เสมอ  

 

    
 

รูปท่ี 1 ข้ันตอนกำรหำบเกลือทะเลไทย 

 

จำกกำรสัมภำษณ์เกษตรกรนำเกลือจะเห็นว่ำค่ำแรงหำบเป็นต้นทุนส่วนใหญ่ของกำร

ท ำนำเกลือทะเลคือประมำณ 300 บำทต่อเกวียน ซ่ึงกำรหำบเกลือหรือล ำเลียงเกลือ

เป็นข้ันตอนท่ีส ำคัญมำก ซ่ึงหำกเกิดฝนตกในสภำวะท่ีขำดแคลนแรงงำนล ำเลียง 

ผลผลิตเกลือทะเลท้ังหมดอำจได้รับควำมเสียหำย จำกกำรศึกษำเทคโนโลยีท่ีสำมำรถ

น ำมำประยุกต์ใช้เพ่ือแก้ปัญหำกำรล ำเลียงเกลือในปัจจุบัน ผู้วิจัยได้จ ำแนกเทคโนโลยี
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ท่ีมีควำมเหมำะสมออกเป็น 2 รูปแบบ ได้แก่ รูปแบบระบบสำยพำนล ำเลียงเป็นระบบ

ท่ีนิยมใช้ในกำรเคล่ือนย้ำยเกลือระยะไกลหรือใช้ส ำหรับล ำเลียงเกลือข้ึนสู่รถบรรทุก 

จุดเด่นคือสำมำรถล ำเลียงผลผลิตเกลือได้อย่ำงต่อเน่ือง ซ่ึงช่วยถนอมสภำพ      

คว ำมสม บู รณ์ ของผ ลึก เ ก ลือ ไ ม่ ใ ห้ แตกหั ก เ สี ยห ำย  แต่ มี ข้ อ จ ำ กั ด คื อ  

มีโครงสร้ำงขนำดใหญ่ ท ำให้มีต้นทุนในกำรสร้ำงและติดต้ังค่อนข้ำงสูง รูปแบบ

เคร่ืองจักรกลแบบเคล่ือนท่ี เป็นเทคโนโลยีท่ีผนวกระบบกำรเก็บเข้ำกับระบบล ำเลียง

ไว้ในเคร่ืองจักรเพียงชุดเดียว จุดเด่นคือ ท ำกำรส่งต่อเกลือท่ีเก็บเก่ียวได้ไปยัง 

รถส ำหรับบรรทุกเกลือหรือส่งไปยังภำชนะบรรจุเกลือได้ทันที จุดเด่น คือช่วย 

ลดข้ันตอนกำรท ำงำนซ ้ำซ้อน ลดกำรใช้แรงงำนคนในกำรขนย้ำย ตลอดจนช่วย

ประหยัดเวลำในกำรเก็บเก่ียวได้มำกท่ีสุดเม่ือเทียบกับวิธีอื่น ๆ ท้ังน้ีคณะผู้วิจัยจึงมี

แนวคิดในกำรพัฒนำนวัตกรรมเคร่ืองจักรกลเคล่ือนท่ี โดยจะประกอบไปด้วยระบบ

กำรเก็บเก่ียวและล ำเ ลียง เพ่ือเป็นต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับ

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย ซ่ึงจะลดภำระค่ำใช้จ่ำยด้ำนแรงงำนหำบ

และเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรขนส่งล ำเลียง ควบคู่ไปกับกำรสร้ำงองค์ควำมรู้และทักษะ

ด้ำนเทคโนโลยีให้แก่เกษตรกร เพ่ือเสริมสร้ำงกำรพ่ึงพำตนเองทำงเทคโนโลยีภำยใน

ชุมชนอย่ำงเปน็รูปธรรม อีกด้วย 

 

2. วัตถุประสงค์  

2.1 เพ่ือออกแบบ สร้ำงและทดสอบต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับ

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย  

2.2 เพ่ือหำควำมพึงพอใจของเกษตรกรเม่ือใช้ต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย  

 

3. แนวคิดทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 

แนวคิดในกำรวิจัยคร้ังน้ี ผู้วิจัยได้ประยุกต์กำรออกแบบสิ่งประดิษฐ์ของ 

จอห์น ลินแบค [4] มำเปน็กรอบแนวคิดในกำรสร้ำงซ่ึงประกอบด้วยข้ันตอนดังน้ี  

 1 .  กำรก ำหนดปัญหำ  ผู้วิ จั ย ไ ด้ ศึกษำปัญหำจำกกำรลง พ้ืน ท่ีจ ริง  

พบว่ำเกษตรกรนำเกลือประสบปัญหำขำดแคลนแรงงำนคนในกำรเก็บเก่ียว  

สภำพอำกำศท่ีไม่แน่นอนท ำให้ต้องเร่งเก็บผลผลิต และข้ันตอนกำรเก็บเก่ียวแบบ

ด้ังเดิมใช้เวลำนำนและส่งผลเสียต่อสุขภำพร่ำงกำยของเกษตรกร 

 2. กำรวิเครำะห์และวิจัย ผู้วิจัยได้ท ำกำรรวบรวมข้อมูลเก่ียวกับสภำพพ้ืนท่ี

ของนำเกลือ อำทิเช่นควำมหนำแน่นของดิน กลไกของนวัตกรรมทำงกำรเกษตรท่ีมี

อยู่ในปจัจุบัน เพ่ือให้เหมำะสมกับกำรใช้งำนในสภำพแวดล้อมท่ีมีควำมเค็มสูง  

 3. พิจำรณำทำงเลือกท่ีเป็นไปได้ ผู้วิจัยได้ศึกษำควำมเป็นไปได้ในกำรพัฒนำ

นวัตกรรมโดยกำรออกแบบร่ำงต้นแบบหลำกหลำยรูปแบบเช่น ระบบแขนกลตักเกลือ 

และระบบดูดเก็บ พร้อมท้ังวิเครำะห์เปรียบเทียบข้อดีและข้อเสีย ในเชิงเทคนิค 

นอกจำกน้ี ยังได้ บูรณำกำรควำมคิดเห็นจำกเกษตรกรผ่ำนกำรสัมภำษณ์   

เพ่ือร่วมวำงแผนในกำรสร้ำงนวัตกรรมให้ตอบโจทย์กำรใช้งำนจริงในพ้ืนท่ีนำเกลือ 

 4. กำรทดลอง ผู้วิจัยได้ด ำเนินกำรสร้ำงช้ินส่วนและประกอบข้ึนเป็นต้นแบบ

นวัตกรรม จำกน้ันน ำไปทดสอบกำรท ำงำนเบ้ืองต้นในพ้ืนท่ีจ ำลองและพ้ืนท่ีจริง  

เพ่ือเก็บข้อมูลสมรรถนะกำรท ำงำน 

 5. กำรหำข้อแก้ไข  ผู้วิจัยได้น ำผลจำกกำรทดลองมำวิเครำะห์ปัญหำท่ีพบและ

ท ำกำรปรับปรุงแก้ไขกลไก เพ่ือให้ได้นวัตกรรมท่ีท ำงำนได้อย่ำงสมบูรณ์และ 

มีประสิทธิภำพสูงสุดก่อนน ำไปใช้งำนจริง 
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ซ่ึงกำรสร้ำงต้นแบบดังกล่ำวได้ค ำนึงถึงกำรใช้งำนและสภำพพ้ืนท่ีกำรท ำนำ

เกลือในพ้ืนท่ี เลือกใช้วัสดุท่ีสำมำรถหำได้ในท้องถ่ิน มีต้นทุนท่ีต ่ำ โดยอำศัยควำมรู้

ตำมหลักวิชำกำรทำงด้ำนวัสดุศำสตร์ กำรเคล่ือนท่ีกำรขับเคล่ือน 

 

ผู้ ช้ประโยชน์
1. เกษตรกรนำเกลือจังหวัดเพชรบุรี
2. เกษตรกรนำเกลือจังหวัดสมุทรสำคร
3. สมำชิกสหกรณ์กำรเกษตรเกลือทะเลไทย
จังหวัดเพชรบุรีและจังหวัดใกล้เคียง
4. โรงเกลือ พ.เจริญสิน เกลือสมุทร
5. กลุ่มแปลงใหญ่เกลือทะเล หมู่ 5 ต ำบลบ้ำน
บ่อ อ ำเภอเมือง จังหวัดสมุทรสำคร

วัตถุประสงค์
1. เพ่ือออกแบบ สร้ำงและทดสอบต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับ
กระบวนกำรเก็บเกี่ยวผลผลิตเกลือทะเลไทย 
2. เพ่ือหำควำมพึงพอใจของเกษตรกรเมื่อใช้ต้นแบบนวัตกรรมระบบ
อัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเกี่ยวผลผลิตเกลือทะเลไทย 

ต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บ
เก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย

ผ
ล
ผ
ลิ
ต

ที่มำ
1. จ ำนวนแรงงำนที่มีอยู่ไม่
เพียงพอกับควำมต้องกำร
2. รำคำต้นทุนในกำรผลิตเกลือ
ทะเลให้สูงขึ้น

ประโยชน์
   ลดกำรใช้แรงงำนคนในกำรขนย้ำยเกลือ 
โดยน ำเทคโนโลยี/นวัตกรรมมำทดแทน เพ่ือ
แก้ปัญหำท่ีเกิดขึ้น
2. ชุมชน เกษตรกรนำเกลือลดต้นทุนใน
กระบวนกำรขนย้ำยเกลือ
3. ชุมชน เกษตรกรนำเกลือผลิตเทคโนโลยี/
นวัตกรรมได้ด้วยตนเอง

 
 

รูปท่ี 2 กรอบแนวคิดในกำรวิจัย 

 

4. วิธีด ำเนินกำรวิจัย  

กำรพัฒนำต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียว

ผลผลิตเกลือทะเลไทย ซ่ึงกำรขนย้ำยวัตถุดิบ (เกลือ) ได้สร้ำงกลไกกำรดูด-อัด  

และปรับอนุภำคเกลือให้ เป็นเกลือป่น เ พ่ือล ำ เ ลียงเ ม็ดเกลือไปยังยุ้งฉำง  

กำรสร้ำงเคร่ืองมือท่ีใช้ในกำรวิจัยคร้ังน้ี ผู้วิจัยได้ท ำกำรสร้ำงเคร่ืองมือดังน้ี 

 1.  ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย 

 1.1  ศึกษำทฤษฎีพ้ืนฐำนทำงวิศวกรรม เพ่ือใช้ในกำรค ำนวณและออกแบบ

โครงสร้ำง ดังน้ี หลักกำรสมดุลและแรงเสียดทำน ผู้วิจัยใช้หลักกำรสมดุลของวัตถุ

แข็งเกร็งตำมแนวคิดของ Hibbeler [8], Pytel & Kiusalaas [6]  และ Riley & 

Sturges [9] เพ่ือวิเครำะห์เสถียรภำพของรถขณะท ำงำนบนพ้ืนรำบและพ้ืนลำด

เอียง โดยพิจำรณำแรงเสียดทำน (Ff = µN) ตลอดจนได้ท ำกำรศึกษำเก่ียวกับควำม

แข็งแรงของวัสดุและกำรรับน ้ ำหนัก ในส่วนของกำรเลือกวัสดุ โครงสร้ำง  

ได้น ำทฤษฎีควำมแข็งแรงของวัสดุของ ชนะ กสิภำร์ [3] มำใช้ในกำรวิเครำะห์ควำม

เค้นท่ีเกิดข้ึนบนเพลำและโครงระบบอัตโนมัติฯ เพ่ือให้รองรับน ้ำหนักบรรทุกเกลือและ

แรงกระท ำต่อพ้ืนผิว 

 1.2  กำรวิเครำะห์สภำพภูมิอำกำศ ฤดูกำรในกำรท ำนำเกลือ ตลอดจนวีถีกำร

ท ำนำเกลือในปัจจุบัน จำกกำรวิเครำะห์สภำพภูมิอำกำศและวิถีกำรท ำนำเกลือ 

ในปัจจุบัน พบว่ำฤดูกำลเก็บเก่ียวมีระยะเวลำจ ำกัดและมีควำมเสี่ยงสูงจำก 

ฝนหลงฤดูท่ีอำจสร้ำงควำมเสียหำยต่อผลผลิต ผู้วิจัยจึงได้ก ำหนดแนวทำง 

กำรออกแบบเคร่ืองต้นแบบให้มีสมรรถนะกำรเก็บเก่ียวท่ีรวดเร็วกว่ำแรงงำนคน 

เพ่ือลดควำมเสี่ยงดังกล่ำว นอกจำกน้ี ผู้วิจัยตระหนักถึงควำมส ำคัญของคุณภำพ

พ้ืนดินนำ จึงได้ออกแบบระบบขับเคล่ือนให้มีกำรกระจำยน ้ำหนักอย่ำงเหมำะสม  

เพ่ือไม่ให้เกิดควำมเสียหำยต่อผิวหน้ำดิน พร้อมท้ังเลือกใช้วัสดุท่ีมีคุณสมบัติทนต่อ

กำรกัดกร่อน (Corrosion Resistance) เพ่ือควำมคงทนต่อสภำพแวดล้อมเค็ม 

 1.3  ออกแบบระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือ 

ทะเลไทย โดยกำรออกแบบจะแบ่งเป็นส่วนๆ ได้แก่ ระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือ 
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ต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเกี่ยวผลผลิตเกลอืทะเลไทย, หน้ำ 1-14 
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ระบบขับเคล่ือนใช้เป็นเคร่ืองยนต์เบนซิน, ล้อเป็นแบบตีนตะขำบ (ยำง) ลักษณะกำร

ใช้งำนเปน็แบบคนเดินตำมหรือน่ัง, ระบบกำรดูดเกลือ , โครงสร้ำงและฐำนท่ีน่ัง   

1.4  สร้ำงและปรับปรุงระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิต

เกลือทะเลไทยตำมแบบท่ีได้ร่ำงไว้ 

 

ท้ังน้ีระบบได้แบ่งออกเปน็ 6 ส่วนได้แก ่

  1) ระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือ ลักษณะจะเป็นเกลียวแบบวง

แหวนท ำจำกสแตนเลส ระบบดังกล่ำวจะมีทิศทำงในกำรหมุนหมุนเข้ำหำท่อล ำเลียง

เกลือ ซ่ึงจะอำศัยแรงดันของเกลือและควำมเร็วในกำรหมุนล ำเลียงส่งเกลือเข้ำไปยัง

ท่อและส่งผ่ำนไปยังกระบะต่อไป 

 

   
 

รูปท่ี 4 ระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือระบบอัตโนมัติส ำหรับ 

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย 

 

 2) ท่อส ำหรับกำรล ำเลียงเกลือไปยังกระบะท ำจำกสแตนเลส  

มีเส้นผ่ำนศูนย์กลำงเท่ำกับ 15 เซนติเมตร 

3) กระบะในกำรล ำเลียงเกลือท ำจำกสแตนเลสเป็นสี่เหล่ียมคำงหมู 

โดยมีขนำดเท่ำกับ 86.8x118x23.5 เซนติเมตร (กว้ำง x ยำว x ลึก) และมีควำม

ลำดเอียงของกระบะท่ี 110 องศำ โดยสำมำรถบรรทุกเกลือได้ถึง 180 กิโลกรัม 

4)  ร ะ บบ ขั บ เ ค ล่ื อ น ใ ช้ เ ป็ น เ ค ร่ื อ งยน ต์ เ บ น ซิ น ต้ น ก ำ ลั ง 

ในกำรขับเคล่ือน 4 แรงม้ำ 2000 รอบต่อนำที 

5) โครงสร้ำงและฐำนท่ีน่ัง ของต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย ได้สร้ำงให้ฐำนท่ีน่ังมีระดับท่ีสูง

สำมำรถปรับเปล่ียนระดับได้ เพ่ือให้สำมำรถมองเห็นกองเจดีย์เกลือและมุมมอง

คนขับกว้ำงข้ึน ลักษณะกำรใช้งำนกำรขับเคล่ือนน้ันสำมำรถเป็นแบบคนเดินตำม

หรือกำรน่ังขับ 

6) ล้อเป็นแบบตีนตะขำบมีขนำดควำมกว้ำงหน้ำสัมผัส 8 น้ิว

ระยะห่ำงระหว่ำงดอกยำงขนำด 4 น้ิว ท้ังน้ีได้สร้ำงให้มี พ้ืนท่ีหน้ำสัมผัสมำก  

เ พ่ือ ช่วยกระจำยน ้ ำหนักและลดแรงกดต่อพ้ืนผิวตำมหลักทฤษฎีแรงกด  

ท้ังน้ีวัสดุท่ีเลือกใช้คือ “ยำง” เน่ืองจำกเป็นวัสดุท่ีหำได้ง่ำยตำมท้องถ่ิน มีควำม

ยืดหยุ่นสูง สมบัติในด้ำนกำรเหนียวติดกันท่ีดี มีค่ำควำมทนทำนต่อแรงดึงสูงมำกมี

ควำมทนต่อกำรฉีกขำดสูง ตลอดจนทนต่ออุณหภูมิท่ีสูง 
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รูปท่ี 3 ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย 

 

1.5  ท ำกำรทดสอบหำค่ำสมรรถนะของระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บ

เก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย โดยกำรทดสอบแบ่งออกเปน็ดังน้ี 

 1)  กำรทดสอบควำมเ ร็วกำรเค ล่ือน ท่ีของระบบอัต โนมัติ ฯ  

โดยไม่ได้บรรทุกเกลือ 

 2) กำรทดสอบควำมเ ร็วกำรเค ล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติ ฯ  

ขณะบรรทุกเกลือ 

 3) กำรทดสอบควำมเร็วระบบกำรดูดหรือล ำเ ลียงเกลือของ 

ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ 

นอกจำกกำรหำสมรรถนะของระบบแล้วน้ันผู้วิจัยได้หำควำมพึงพอใจของ

เกษตรกรเม่ือใช้ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยอีก

ด้วย ท้ังน้ีกำรสร้ำงแบบประเมินใช้วิธีกำรสร้ำงแบบสอบถำม [5] เพ่ือประเมินควำม
พึงพอใจต่อระบบอัตโนมัติ ฯ ท้ังน้ีแบบประเมินเป็นแบบชนิดมำตรำส่วนประมำณค่ำ 

(Rating Scale) ตำมวิธีของลิเคร์ท (Likert’s Scale) แบ่งออกเป็น 5 ระดับ [7]   

เน่ืองจำกเป็นวิธีท่ีเหมำะสมในกำรวัดเจตคติและควำมคิดเห็นท่ีเป็นนำมธรรม  

ให้สำมำรถออกมำเป็นค่ำคะแนนเชิงปริมำณได้ชัดเจน อีกท้ังยังมีควำมละเอียด

เพียงพอในกำรจ ำแนกควำมแตกต่ำงของระดับควำมคิดเห็น ซ่ึงได้ก ำหนดระดับ

ควำมคิดเห็นไว้ดังน้ี 

ระดับควำมคิดเห็น  ค่ำน ้ำหนักคะแนน 

5     ระดับดีมำก    

4     ระดับดี     

3     ระดับปำนกลำง  

2     ระดับพอใช้   

1      ระดับควรปรับปรุง   

โดยใช้เกณฑ์กำรตีควำมของกำรแสดงควำมคิดเห็น โดยใช้วิธีกำรหำค่ำเฉล่ีย

และน ำมำเปรียบเทียบกับเกณฑ์ในกำรแปลควำมหมำย ดังน้ี    

 เกณฑ์ 4.50-5.00 ระดับควำมพึงพอใจมำกท่ีสุด 

 เกณฑ์ 3.50-4.49 ระดับควำมพึงพอใจมำก 

 เกณฑ์ 2.50-3.49 ระดับควำมพึงพอใจปำนกลำง 

 เกณฑ์ 1.50-2.49 ระดับควำมพึงพอใจน้อย  

  เกณฑ์ 1.00-1.49 ระดับควำมพึงพอใจน้อยท่ีสุด 
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ท้ังน้ีประชำชนและกลุ่มตัวอย่ำงได้แก่เกษตรกรผู้ท ำนำเกลือจังหวัดเพชรบุรี 

25 คน ใช้วิธีกำรสุ่มตัวอย่ำงแบบเจำะจงและโดยบังเอิญ (Accidental Sampling) 

5. ผลกำรวิจัย  

ผลกำรวิจัยของระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเล

ไทย ผู้วิจัยได้ด ำเนินกำรตำมข้ันตอนกำรวิจัยและได้ผลกำรวิจัยโดยมีรำยละเอียดดังน้ี 

 5.1 กำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ โดยไม่ได้

บรรทุกเกลือ 

 

ตำรำงท่ี 1 กำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ โดยไม่ได้

บรรทุกเกลือ 

ระยะเวลำกำร

ตำกนำเกลือ 

(ช่ัวโมง) 

ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ (กิโลเมตรต่อช่ัวโมง) 

แปลงท่ี 1 แปลงท่ี 2 แปลงท่ี 3 แปลงท่ี 4 แปลงท่ี 5 

1 6.2 4.2 7.1 5.7 6.8 

2 6.2 4.3 7.2 6.1 6.6 

3 6.4 4.8 7.4 6.2 6.2 

4 6.5 5.2 7.6 6.4 6.7 

5 6.4 5.4 7.4 6.8 7.1 

6 6.5 5.9 7.5 7.2 7.1 

เฉล่ีย 6.37 4.97 7.37 6.40 6.75 

 

จำกตำรำงท่ี 1 เป็นกำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ 

โดยไม่ได้บรรทุกเกลือ ก่อนมีกำรหำบเกลือด้วยแรงงำนคน ซ่ึงพ้ืนนำเกลือมีควำม

รำบเรียบไม่มีกำรเหยียบย ่ำ แต่ยังคงมีน ้ำเกลืออยู่หลังกำรเคำะเกลือ (กำรเคำะเกลือ

คือกำรแยกเกลือจำกผลึกเกลือและต้ังเป็นกอง) กำรทดสอบจะตำกนำไว้เป็นเวลำ  

6 ช่ัวโมง เพ่ือไล่น ้ำให้พ้ืนนำแห้งและในทุกช่ัวโมงจะมีกำรน ำระบบอัตโนมัติฯ ลงวิ่ง

ทดสอบควำมเร็วจ ำนวน 3 รอบและหำค่ำควำมเร็วเฉล่ีย ในกำรขับระบบอัตโนมัติฯ 

ทดสอบ (ผู้ดูแลนำเกลือ) จะให้นำยนำขับด้วยควำมเร็วท่ีเหมำะสมกับสภำพแปลงนำ

และควำมคุ้นชินกับกำรขับรถบดนำ จำกกำรทดสอบพบว่ำควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของ

ระบบอัตโนมัติฯ ในแต่ละแปลงนำจะมีควำมแตกต่ำงกันบ้ำงเล็กน้อย ซ่ึงข้ึนอยู่กับหน้ำ

ดินและควำมยำวของนำ หำกหน้ำดินแน่นและแปลงนำยำวจะท ำควำมเร็วได้มำกข้ึน 

ท้ังน้ี สังเกตได้ว่ำ แปลงท่ี 2 ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีช้ำสุด เน่ืองจำกพ้ืนท่ีดังกล่ำวเป็น

พ้ืนท่ีลุ่มต ่ำกว่ำแปลงอื่น ๆ ท่ีได้ท ำกำรทดสอบ และดินมีส่วนผสมของดินเหนียวท่ี 

อุ้มน ้ำ ท ำให้ดินมีควำมน่ิม เม่ือล้อรถวิ่งผ่ำนจะเกิดกำรยุบตัว สง่ผลให้เคร่ืองยนต์ต้อง

ใช้แรงบิดมำกข้ึน และแปลงท่ี 3 ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีเร็วสุด เน่ืองจำกเป็นพ้ืนท่ี 

ท่ีปรับระดับหน้ำดินได้เรียบแน่น มีกำรระบำยน ้ำท่ีดีกว่ำ ท ำให้ดินแข็งกว่ำ ล้อจึงจมตัว

น้อยกว่ำและเคล่ือนท่ีได้คล่องตัวกว่ำ น้ันเอง 
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รูปท่ี 5 กำรเปรียบเทียบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ  

โดยไม่ได้บรรทุกเกลือต่อเวลำตำกนำ 

 

5.2 กำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ ขณะบรรทุกเกลือ 

ตำรำงท่ี 2 ผลกำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ ในกรณี

ท่ีมีกำรบรรทุกเกลือด้วยน ้ำหนักบรรทุกท่ีแตกต่ำงกัน 

 

ระยะเวลำ

กำรตำก

นำเกลือ

(ช่ัวโมง) 

ควำมเร็วของระบบอัตโนมัติฯ (กิโลเมตรต่อช่ัวโมง) 

30 

กิโลกรัม 

60 

กิโลกรัม 

90 

กิโลกรัม 

120 

กิโลกรัม 

150 

กิโลกรัม 

180 

กิโลกรัม 

แปลงนำท่ี 1 

1 6.00 6.20 6.00 4.70 3.20 3.00 

3 6.25 6.20 6.10 5.20 3.70 3.50 

5 6.30 6.50 6.30 5.30 4.10 3.60 

เฉล่ีย 6.18 6.30 6.13 5.07 3.67 3.37 

แปลงนำท่ี 2 

1 4.20 4.60 3.90 1.80 1.00 0.00 

3 4.50 4.60 4.20 2.10 1.20 1.00 

5 5.00 4.90 4.40 2.60 1.35 1.20 

เฉล่ีย 4.57 4.70 4.17 2.17 1.18 0.73 

แปลงนำท่ี 3 

1 7.20 7.00 6.90 6.60 6.50 6.40 

3 7.30 7.30 7.20 6.90 6.70 6.50 

5 7.30 7.30 7.30 7.00 6.60 6.60 

เฉล่ีย 7.27 7.20 7.13 6.83 6.60 6.50 

แปลงนำท่ี 4 

1 5.80 5.50 5.20 5.10 4.90 4.50 

3 6.00 5.90 5.70 5.60 5.00 4.50 

5 6.80 6.70 6.40 5.80 5.30 5.00 

เฉล่ีย 6.20 6.03 5.77 5.50 5.07 4.67 
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แปลงนำท่ี 5 

1 6.70 6.50 6.30 6.00 5.50 5.00 

3 6.70 6.55 6.30 6.20 5.60 5.30 

5 7.00 6.80 6.50 6.30 5.60 5.50 

เฉล่ีย 6.80 6.62 6.37 6.17 5.57 5.27 

 

จำกตำรำงท่ี 2 แสดงผลกำรทดสอบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบ

อัตโนมัติฯ ในกรณีท่ีมีกำรบรรทุกเกลือด้วยน ้ำหนักบรรทุกท่ีแตกต่ำงกันในแปลงนำท่ี 

1 ถึงแปลงนำท่ี 5 จะใช้วิธีกำรตักผลผลิตเกลือด้วยแรงงำนคนและช่ังน ้ ำหนัก  

เพ่ือให้ได้น ้ำหนักตำมท่ีต้องกำร โดยน ้ำหนักเกลือท่ีบรรทุกส ำหรับกำรทดสอบคือ  

30, 60, 90, 120, 150, 180 กิโลกรัม 

กำรทดสอบในแปลงนำท่ี 1 พบว่ำหำกระบบอัตโนมัติฯ บรรทุกเกลือด้วย

น ้ำหนักท่ีไม่เกิน 90 กิโลกรัม ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีเฉล่ียของระบบอัตโนมัติฯ  

จ ะ ป ร ะ ม ำณ ใ ก ล้ เ คี ย ง กั บ ก รณี ท่ี ไ ม่ ไ ด้ บ ร ร ทุ ก เ ก ลื อ ค่ ำ เ ฉ ล่ี ย เ ท่ ำ กั บ  

6.21 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง แต่หำกเพ่ิมน ้ำหนักบรรทุกเป็น 120 กิโลกรัม ควำมเร็วกำร

เคล่ือนท่ีจะลดลงเล็กน้อยค่ำเฉล่ียเท่ำกับ 5 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง และถ้ำเพ่ิมน ้ำหนัก

บรรทุกเป็น 150 กิ โลกรัม ควำมเ ร็วกำรเคล่ือนท่ี เฉ ล่ียจะลดลงมีค่ ำ เท่ ำกับ  

3.52 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง ซ่ึงลดลงถึง 42 เปอร์เซ็นต์  

ท้ังน้ีเน่ืองจำกน ้ำหนักเกลือท่ีมำกข้ึนท ำให้หน้ำดินอ่อนจนล้อจมลงไปค่ำเฉล่ีย

ประมำณ 1 น้ิว ส่งผลให้ระบบอัตโนมัติฯ เคล่ือนท่ีได้ช้ำประกอบกับหน้ำดินท่ีมีลักษณะ 

เปน็คล่ืนจึงต้องใช้ควำมระมัดระวังในกำรขับเคล่ือนเป็นอย่ำงมำก 

กำรทดสอบในแปลงนำท่ี 2 พบว่ำหำกระบบอัตโนมัติฯ บรรทุกเกลือด้วย

น ้ำหนักท่ีไม่เกิน 30 กิโลกรัม ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีเฉล่ียของระบบอัตโนมัติฯ  

จะประมำณใกล้เคียงกับกรณีกำรทดสอบระบบอัตโนมัติฯ กรณีท่ีไม่ได้บรรทุกเกลือ 

เม่ือเพ่ิมน ้ำหนักบรรทุกเปน็ 60 กิโลกรัม ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ จะ

ช้ำลงเล็กน้อยอยู่ท่ีค่ำเฉล่ียเท่ำกับ 4.70 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง และช้ำลงเหลือ  

4 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง ท่ีน ้ำหนักบรรทุก 90 กิโลกรัม  

เม่ือเพ่ิมน ้ำหนักบรรทุกเป็น 120 กิโลกรัม ระบบอัตโนมัติฯ จะกำรเคล่ือนท่ี 

ได้ช้ำเฉล่ีย 2.17 กิโลเมตรต่อช่ัวโมงหรือลดลงกว่ำ 55 เปอร์เซ็นต์ เน่ืองจำกน ้ำเกลือ 

ท่ีค้ำงอยู่ในนำเป็นอุปสรรคต่อกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ เป็นอย่ำงมำกในช่วง

ช่ัวโมงแรกของกำรทดสอบ ล้อขับเคล่ือนเกิดกำรล่ืนไถล เน่ืองจำกสภำพพ้ืนผิวมี

ควำมช้ืนสูง ส่งผลให้เกิดแรงตะกุย ท ำลำยโครงสร้ำงผิวหน้ำดินจนเสียสภำพควำม

แข็งแรง แต่หำกเพ่ิมน ้ำหนักบรรทุกเป็น 150-180 กิโลกรัม ระบบอัตโนมัติฯ จะ

สำมำรถเคล่ือนท่ีได้ช้ำมำกหรือไม่สำมำรถเคล่ือนท่ีได้ ในช่วงกำรตำกนำ 3 ช่ัวโมงแรก 

เน่ืองจำกยังคงมีน ้ำเกลือค้ำงอยู่ประกอบกับระบบอัตโนมัติฯ มีน ้ำหนักมำกเกินกว่ำท่ี

หน้ำดินจะรับได้ ส่งผลให้ล้อขับเคล่ือนเกิดอำกำรล่ืนไถล และติดหล่มบ่อยคร้ัง  

แม้ว่ำจะผ่ำนกระบวนกำรตำกนำเพ่ือลดควำมช้ืนมำแล้วถึง 5 ช่ัวโมง ปัจจัยดังกล่ำว

ท ำให้ระบบอัตโนมัติฯ เคล่ือนท่ีได้ไม่เต็มประสิทธิภำพ โดยสำมำรถท ำควำมเร็วเฉล่ียได้

เพียง 1.28 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง 

กำรทดสอบในแปลงนำท่ี 3 พบว่ำระบบอัตโนมัติฯ สำมำรถเคล่ือนท่ีได้ดี  

ท ำควำมเร็วได้ใกล้เคียงกับระบบอัตโนมัติฯ กรณีท่ีไม่ได้บรรทุกเกลือ แม้จะบรรทุก

เกลือมำกถึง 120 กิ โลกรัม เ ม่ือ เ พ่ิมน ้ ำหนักบรรทุกเป็น 150-180 กิ โลกรัม  

ควำมเร็วลดลงเล็กน้อยค่ำเฉล่ียเท่ำกับ 6.92 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง หรือลดลงเพียง  

10 เปอร์เซ็นต์ เน่ืองจำกหน้ำดินของแปลงนำเกลือน้ีค่อนข้ำงแข็งเพรำะมีกำรบดอัด

อ ย่ ำ ง ดี  เ ช่ น เ ดี ย ว กั บ ก ำ ร ท ด ส อบ ใ น แ ป ล ง น ำ ท่ี  4 แ ล ะ แ ป ล ง น ำ ท่ี  5  
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พบว่ำระบบอัตโนมัติฯ สำมำรถเคล่ือนท่ีได้ดีท ำควำมเร็วได้ใกล้เคียงกับระบบอัตโนมัติฯ 

กรณีท่ีไม่ไดบ้รรทุกเกลือ โดยมีควำมเร็วท่ีลดน้อยไม่เกิน 10-15 เปอร์เซ็นต์ 
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รูปท่ี 6 กำรเปรียบเทียบควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ ต่อน ้ำหนักบรรทุก 

 

5.3 กำรทดสอบควำมเร็วของระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือของระบบ

อัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ 

ตำรำงท่ี 3 ควำมเร็วของระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือของระบบอัตโนมัติ

ส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ 

 

น ้ำหนัก

เกลือ  

ระยะเวลำกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือ (นำที) 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

ค่ำเฉล่ีย 

(กิโลกรัม) 
4.2 8.7 13 17 22 25 28 34 38 44 

S.D 0.2 0.5 0.8 1.3 1.6 1.2 1.5 1.3 1.8 1.3 

 

จำกตำรำงท่ี 3 ได้ทดสอบควำมเร็วของระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือของ

ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ โดยระยะเวลำต้ังแต่ 1 นำที

เป็นต้นไป และได้ทดสอบจ ำนวนท้ังหมด 10 คร้ัง พบว่ำค่ำเฉล่ียควำมเร็วอยู่ท่ีนำทีละ 

23.39 กิโลกรัม ซ่ึงในช่วงแรกเกลือท่ีออกมำจำกท่อล ำเลียงเกลือของระบบอัตโนมัติ

จะค่อนข้ำงช้ำ เน่ืองจำกอำศัยหลักกำรอัดแน่นของเกลือในกำรล ำเลียง  
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5.4  ควำมพึงพอใจของเกษตรกรท่ีใช้ระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำร 

เก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ  

ผลกำรประเมินควำมพึงพอใจของเกษตรกรท่ีใช้ระบบอัตโนมัติส ำหรับ

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ จ ำนวน 25 คน จำกแบบประเมินมำตรำส่วน

ประมำณค่ำ 5 ระดับ จ ำนวน 2 ด้ำน ได้แก่ ลักษณะทำงกำยภำพ และ ด้ำนกำรน ำไปใช้

งำน ซ่ึงมี 8 ประเด็น พบว่ำมีควำมพึงพอใจโดยรวมอยู่ในระดับควำมพึงพอใจมำก

ท่ีสุดค่ำเฉล่ีย เท่ำกับ 4.50 ส่วนเบ่ียงเบน (S.D.) เท่ำกับ 0.53 

 

ตำรำงท่ี 4.12 ผลกำรประเมินควำมพึงพอใจของเกษตรกร 

 

ล ำดับ รำยกำรท่ีประเมินควำมพึงพอ จ 

ระดับควำมคิดเห็น 

ค่ำเฉล่ีย S.D. 
ระดับ

คุณภำพ 

ส่วนท่ี 1 ลักษณะทำงกำยภำพ 

1 

ระบบอัตโนมัติฯ เก็บเก่ียวผลผลิต

เกลือทะเลไทยมีควำมสวยงำม ขนำด

เหมำะสม 

4.40 0.51 มำก 

2 

ระบบอัตโนมัติฯ เก็บเก่ียวผลผลิต

เกลือทะเลไทยมีควำมเหมำะสมต่อ

กำรใช้งำน 

4.80 0.41 มำกท่ีสุด 

3 
ระบบอัตโนมัติฯ เก็บเก่ียวผลผลิต

เกลือทะเลไทยมีควำมแข็งแรง 
4.33 0.49 มำก 

4 
วัสดุท่ีน ำมำสร้ำงระบบอัตโนมัติฯ 

เก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย 
4.20 0.56 มำก 

เฉล่ียรวม 4.43 0.53 
มำก 

 

ส่วนท่ี 2 กำรน ำไป ช้งำน 

1 
วิธีกำรขับเคล่ือน กำรเดินหน้ำ-ถอย

หลัง  
4.40 0.51 มำก 

2 

ควำมเร็วของระบบอัตโนมัติฯ เก็บ

เก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทยในกำร

ขับเคล่ือน 

4.53 0.52 มำกท่ีสุด 

3 ปริมำณเกลือท่ีบรรทุกได้ 4.73 0.46 มำกท่ีสุด 

4 กำรขับเคล่ือนข้ึนท่ีสูง  4.60 0.63 มำก 

เฉล่ียรวม 4.57 0.53 มำกท่ีสุด 

เฉล่ียรวมท้ังหมด 4.50 0.53 มำกท่ีสุด 
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6. กำรอภิปรำยผล  

 ในกำรทดสอบสมรรถนะของระบบอัตโนมัติฯ เก็บเก่ียวผลผลิตเกลือทะเลไทย

ในแปลงนำเกลือจริงจ ำนวน 5 แปลง แต่ละแปลงจะมีกำรตำกนำเพ่ือให้นำแห้งเป็น

เวลำ 6 ช่ัวโมง ในแต่ละช่ัวโมงจะมีกำรทดสอบกำรวิ่งเพ่ือเปรียบเทียบกัน ผลกำร

ทดสอบในกรณีระบบอัตโนมัติฯ โดยไม่มีกำรบรรทุกเกลือพบว่ำสำมำรถเคล่ือนท่ีได้

ควำมเร็วเฉล่ียประมำณ 6.7 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง แต่หำกแปลงนำมีสภำพดินอ่อน  

(แปลงนำท่ี 2) ควำมเร็วเฉล่ียในกำรเคล่ือนท่ีลดลงถึง 5 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง  

ในกรณีท่ีมีกำรบรรทุกเกลือ น ้ำหนักไม่เกิน 100 กิโลกรัม ระบบอัตโนมัติฯ ยังคงมี

ควำมเร็วในกำรเคล่ือนท่ีได้ใกล้เคียงกับสภำวะไม่มีกำรบรรทุกเกลือ แต่เม่ือเพ่ิม

น ้ำหนักเกลือเป็น 150-180 กิโลกรัม ควำมเร็วกำรเคล่ือนท่ีของระบบอัตโนมัติฯ  

จะลดลงอย่ำงมีนัยส ำคัญ เน่ืองจำกหน้ำดินรับน ้ำหนักมำกเกินไปจนเกิดกำรยุบตัว

ของหน้ ำดิน  โดยเฉพำะแปลงนำ ท่ี  2 มีสภำพดินอ่อน อำกำรจมเลนจน 

ระบบอัตโนมัติฯ ไม่สำมำรถเคล่ือนท่ีได้ในบ้ำงคร้ัง ในขณะท่ีแปลงนำอื่น ๆ ยังคงวิ่ง

ได้แต่ควำมเร็วช้ำลง จำกผลกำรทดสอบดังกล่ำวสำมำรถสรุปท่ีส ำคัญ 3 ประกำร 

คือ (1) กำรตำกนำอย่ำงน้อย 5 ช่ัวโมงเปน็สิ่งจ ำเป็นเพ่ือเพ่ิมกำรยึดเกำะของหน้ำดิน 

(2) น ้ำหนักบรรทุกท่ีเหมำะสมส ำหรับประสิทธิภำพสูงสุดไม่ควรเกิน 120 กิโลกรัม 

และ (3) ควรมีกำรปรับปรุงกำรออกแบบล้อให้มีลักษณะเป็นระบบตีนตะขำบหรือ  

ล้อตีนเปด็มีระยะห่ำงระหว่ำงดอกยำงน้อยกว่ำ 4 น้ิว เพ่ือเพ่ิมพ้ืนท่ีสัมผัสหน้ำดินและ

กระจำยน ้ำหนัก และเพ่ิมก ำลังมอเตอร์เพ่ือแก้ปัญหำกำรท ำงำนในพ้ืนท่ีดินอ่อนใน

อนำคต 

ในกำรทดสอบควำมเร็วของระบบกำรดูดหรือล ำเลียงเกลือของระบบ

อัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ ค่ำเฉล่ียควำมเร็วของอัตรำกำร

ล ำเลียงเกลือมีค่ำเท่ำกับ 5.52 กิโลกรัมต่อนำที ท้ังน้ีในช่วงเร่ิมต้นของกำรล ำเลียง

เกลือน้ันมีอัตรำกำรไหลของเกลือจะค่อนข้ำงต ่ำ เน่ืองจำกระบบจ ำเป็นต้องอำศัย 

กลไกกำรสะสมตัวและอัดแน่นของมวลเกลือภำยในท่อล ำเลียงให้มีควำมหนำแน่น

เพียงพอเสียก่อน จึงจะเกิดแรงดันผลักให้เกลือเคล่ือนท่ีออกมำได้อย่ำงต่อเน่ือง 

ท้ังน้ีกำรประเมินควำมพึงพอใจของเกษตรกรท่ีใช้ระบบอัตโนมัติส ำหรับ

กระบวนกำรเก็บเก่ียวผลผลิตเกลือฯ จ ำนวน 25 คน จ ำนวน 2 ด้ำน ได้แก่ ลักษณะ

ทำงกำยภำพ และ ด้ำนกำรน ำไปใช้งำน ซ่ึงมี 8 ประเด็น พบว่ำมีควำมพึงพอใจโดย

รวมอยู่ในระดับควำมพึงพอใจมำกท่ีสุด และมีควำมพึงพอใจต่อด้ำนควำมเหมำะสม

ต่อกำรใช้งำนมำกท่ีสุด อันเน่ืองมำจำกวัสดุท่ีเลือกใช้ทนต่อกำรกัดกร่อนของเกลือ

และระบบอัตโนมัติฯ สำมำรถบรรทุกและวิ่งได้ในทุกๆสภำพของพ้ืนนำตลอดจน

สำมำรถวิ่งข้ึนพ้ืนท่ีต่ำงระดับของนำเกลือ (โคก) ได้ 

 

7. กิตติกรรมประกำศ  

งำนวิจัยน้ีได้รับทุนสนับสนุนจำกทุนอุดหนุนวิจัยประเภททุนสนับสนุน

โครงกำรวิจัยงำนมูลฐำน (Fundamental Fund ; FF) ประจ ำปีงบประมำณ  

พ.ศ. 2567 ท่ีเล็งเห็นควำมส ำคัญและสนับสนุนงำนวิจัยน้ีด้วยดี ขอขอบคุณ

หน่วยงำนรำชกำรในพ้ืนท่ีและเกษตรกรนำเกลือท่ีช่วยเหลือด้ำนต่ำงๆ ขอขอบคุณ

นำยสุพจน์ แพเจริญ และนำงอุไรวรรณ แพเจริญท่ีให้กำรสนับสนุนพ้ืนท่ีในกำร

ด ำเนินงำนวิจัย และสุดท้ำยน้ีขอขอบพระคุณผู้ทรงคุณวุฒิท่ีกรุณำให้ค ำปรึกษำ

ตรวจสอบ และให้ค ำแนะน ำในกำรแก้ไขข้อพร่องของเคร่ืองมือและกำรเก็บผลกำร

ทดลองในกำรวิจัยคร้ังน้ี  

 

 



ดวงกมล อังอ ำนวยศิริ, จิตรำพร ชัยเสริมวงศ์ และกมลวรรณ วงศ์วุฒิ*  

ต้นแบบนวัตกรรมระบบอัตโนมัติส ำหรับกระบวนกำรเก็บเกี่ยวผลผลิตเกลอืทะเลไทย, หน้ำ 1-14 
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