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บทคัดย่อ 
 ในปัจจุบันการเพาะปลูกทางการเกษตรนั้นมีหลายหลายรูปแบบ แต่ปัจจัยส าคัญในการเพาะปลูก  
ทางการเกษตรนั้นก็คือการรดน้ าให้กับพืชผักต่าง ๆ เดิมวิธีการรดน้ าแบบใช้แรงงานคนและระบบรดน้ าแบบ 
สปริงเกอร์โดยไม่มีการควบคุมท าให้การรดน้ าไม่มีความสม่ าเสมอ อาจท าให้น้ าท่วมพื้นท่ีและพืชผักรับปริมาณน้ า
มากเกินความจ าเป็น คณะผู้วิจัยจึงได้ออกแบบระบบรดน้ าแปลงผักอัตโนมัติผ่านเซนเซอร์วัดความช้ืนในดิน และ 
ส่งสัญญาณข้อมูลกลับไปยังตัวรับสัญญาณโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ (บอร์ดอาดูโน) ในการควบคุมการท างาน 
โดยการติดต้ังเซนเซอร์ในบริเวณแปลงเพาะปลูกจ าลอง 2 แปลง ส าหรับตรวจวัดค่าความช้ืนในดิน จากนั้นส่งค่า 
การตรวจวัดผ่านโมดูลส่ือสารแบบมีสายไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อท าการประมวลผลว่าควรจ่ายน้ าหรือไม่ 
โดยผ่านเงื่อนไขของความช้ืน 70% ในการควบคุมให้ระบบจ่ายน้ าเพื่อรดน้ า หากความช้ืนต่ ากว่า 70% ระบบจะ
จ่ายน้ าเพื่อรดน้ า แปลงผักอัตโนมัติ และเมื่อความช้ืนมากกว่า 70% ระบบจะหยุดจ่ายน้ า โดยค่าความช้ืนท่ีวัดได้
จะถูกส่งไปเก็บท่ีโมดูลเอสดีการ์ดเพื่อไปวิเคราะห์ผลการทดสอบ ซึ่งผลการทดสอบพบว่าระบบท่ีสร้างขึ้น สามารถ
ควบคุมความช้ืนในดินได้ดีท่ีสุดท่ี 69.99% มีความคลาดเคล่ือน 0.000948% และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 1.04 
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Abstract 

 Presently, there are many forms of agricultural cultivation, but an important factor in 
agricultural cultivation is the watering of various vegetables. Traditional watering either manual 
or sprinkler system without control causing the uneven watering makes area flood and 
vegetables receive water more than necessary. The researchers therefore design an automatic 
watering system for vegetable plots through soil moisture sensors. The automatic watering 
system transmits the data, soil moisture, back to the receiver using a microcontroller (Arduino 
board) to control the watering system. There are 2 simulated planting plots for collecting and 
analyzing data. The measurement value is then sent through a wired communication module 
to the microcontroller for processing whether water should be supplied or not. By passing the 
conditions of 70% humidity to control the water supply system for watering, if the humidity is 
below 70%, the system will supply water automatically to the vegetable plot. And, when the 
humidity is more than 70%, the system will stop supplying water. The measured moisture value 
will be sent to the SD card module for analyzing. The test results show that the built system is 
able to control soil moisture the best at 69.99% with an error of 0.000948% and a standard 
deviation of 1.04. 
 
Keywords: Microcontroller, SD Card Module, Automated Control Systems, Smart Farm 
 
1. บทน้ำ 
  มนุษย์ได้พยายามหาวิธีการลดการใช้แรงงานของมนุษย์มาเป็นเวลานาน ไม่ว่าจะเป็นการใช้แรงงานสัตว์
หรือการใช้เครื่องจักรกล จนมาถึงปัจจุบันได้มีการพัฒนาเทคโนโลยีใหม่ ๆ ท่ีทันสมัยมาอย่างต่อเนื่อง เช่น การใช้
ประโยชน์จากระบบควบคุม, หุ่นยนต์ หรือกลไกอัตโนมัติต่าง ๆ ในด้านเกษตรกรรม คมนาคม การศึกษา ฯลฯ 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในประเทศไทยท่ีเป็นประเทศเกษตรกรรม ประชากรส่วนใหญ่ยังประกอบอาชีพเกษตรกร  
เป็นอาชีพหลัก ได้มีการเริ่มน าระบบควบคุมอัตโนมัติมาประยุกต์ใช้ในการท าฟาร์มอัจฉริยะ (Smart Farm) เพื่อ
เป็นการประหยัดต้นทุนและเวลาท่ีจะต้องเสียไปกับการจ้างบุคลากรในฟาร์มในการดูแลพืชผัก จึงน าซอฟต์แวร์
มาแจ้งเตือนหรือน าฮาร์ดแวร์เข้ามาร่วมใช้ในฟาร์ม โดยปกติการท าฟาร์มอัจฉริยะจะต้องใช้เทคโนโลยีท่ีไม่
ซับซ้อนมาก ส่วนใหญ่จะเป็นการต้ังเวลาและติดตามสภาพอากาศภายในโรงเรือนให้เหมาะสมกับการเพิ่มผลผลิต [1] 
  เพื่อเป็นการแก้ปัญหาค่าใช้จ่ายค่าน้ าท่ีสูงเนื่องจากการรดน้ าพืชผักเกินความจ าเป็น และลดปริมาณ
แรงงานการรดน้ าโดยเกษตรกรเอง คณะผู้วิจัยจึงได้ออกแบบและสร้างระบบรดน้ าแปลงผักอัตโนมัติ โดยมี
จุดประสงค์เพื่อการรักษาระดับความช้ืนของดินไว้ท่ี 70% ซึ่งเป็นระดับความช้ืนเฉล่ียท่ีเหมาะสมท่ีสุดส าหรับ
พืชผักในการเจริญเติบโตและการให้ผลผลิต และเพื่อศึกษาประสิทธิภาพของระบบควบคุมอัตโนมัติส าหรับฟาร์ม
อัจฉริยะท่ีสร้างขึ้น
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2. ทฤษฎีและงำนวิจัยที่เก่ียวข้อง 
 2.1 โปรแกรมอาดูโน (Arduino) เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลปรับแรงดันไฟฟ้าอัตโนมัติท่ีมีการ
พัฒนาแบบโอเพนซอส (Open Source) คือมีการเปิดเผยข้อมูลท้ังด้านฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ ตัวบอร์ดอาดูโน
ถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้ง่าย จึงเหมาะส าหรับผู้เริ่มต้นศึกษา ท้ังนี้ผู้ใช้งานยังสามารถดัดแปลง เพิ่มเติม พัฒนา
ท้ังตัวบอร์ดหรือโปรแกรมต่อได้อีกด้วย ความง่ายของบอร์ดอาดูโนในการต่ออุปกรณ์เสริม คือผู้ใช้งานสามารถต่อ
วงจรอิเล็กทรอนิกส์จากภายนอกแล้วเช่ือมต่อเข้ามาท่ีขาของบอร์ด เพื่อความสะดวกสามารถเลือกต่อกับบอร์ดเสริม 
(Arduino Shield) ประเภทต่าง ๆ มาเสียบบอร์ดอาดูโนแล้วเขียนโปรแกรมพัฒนาต่อ บอร์ดอาดูโนประกอบไปด้วย
ส่วนท่ีเป็นฮาร์ดแวร์ คือบอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็กท่ีมีไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) เป็นช้ินส่วนหลัก ถูกน ามาใช้
ประกอบกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อื่น ๆ ซึ่งมีหลายรุ่นให้เลือกใช้ โดยแต่ละรุ่นจะมีความแตกต่างในเรื่องขนาด
ของบอร์ด จ านวนขารับส่งสัญญาณ แรงดันไฟฟ้าท่ีใช้ ประสิทธิภาพของไมโครคอนโทรลเลอร์ เป็นต้น [2] 
 2.2 เซนเซอร์วัดความช้ืนในดิน (Soil Moisture Sensor) ใช้วัดความช้ืนในดินหรือใช้เป็นเซนเซอร์น้ า สามารถ
ต่อใช้งานกับไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยใช้แอนาล็อกอินพุต (Analog Input) อ่านค่าความช้ืน หรือเลือกใช้
สัญญาณดิจิตอลท่ีส่งมาจากโมดูล สามารถปรับค่าความไวได้ด้วยการปรับ Trim Pot การใช้งานจะต้องเสียบ
แผ่นวงจรพิมพ์ส าหรับวัดลงดิน เพื่อให้วงจรแบ่งแรงดันท างานได้ครบวงจร จากนั้นจึงใช้วงจรเปรียบเทียบแรงดัน
โดยใช้ไอซี ออปแอมป์เบอร์ LM393 เพื่อวัดแรงดันเปรียบเทียบระหว่างแรงดันท่ีวัดได้จากความช้ืนในดินกับ
แรงดันท่ีวัดได้จากวงจรแบ่งแรงดัน ปรับค่าโดยใช้ Trim Pot หากแรงดันท่ีวัดได้จากความช้ืนในดินมีค่ามากกว่า
ก็จะท าให้วงจรปล่อยลอจิก “1” ไปท่ีขาดิจิตอล “0” แต่หากความช้ืนในดินมีน้อย ลอจิก “0” จะถูกปล่อยไปท่ี
ขาดิจิตอล “0” ขาแอนาล็อก “0” เป็นขาท่ีต่อโดยตรงกับวงจรท่ีใช้วัดความช้ืนในดินซึ่งให้ค่าแรงดันออกมา
ต้ังแต่ 0 ถึง 5 โวลต์ (ในทางอุดมคติ) โดยหากความช้ืนในดินมาก แรงดันท่ีปล่อยออกไปก็จะน้อยตามไปด้วย [3] 
 2.3 โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) คือวาล์วควบคุมทิศทางการไหลของลมโดยใช้คอยล์ไฟฟ้าส่ังการ
ร่วมกับสปริงหรือคอยล์ไฟฟ้าอีกตัวเมื่อต้องการให้วาล์วอยู่อีกต าแหน่ง โซลินอยด์ วาล์วประกอบด้วย
แม่เหล็กไฟฟ้าส าหรับท าหน้าท่ีปิด - เปิดวาล์วเมื่อเปิดและปิดสวิตซ์ เมื่อกระแสไฟฟ้าไหลผ่านขดลวด
แม่เหล็กไฟฟ้า สนามแม่เหล็กท่ีเกิดขึ้นจะดูดเดือยวาล์วเพื่อเปิดวาล์ว และเมื่อปิดสวิตซ์ตัดกระแสไฟฟ้า  
เดือยวาล์วจะกลับสู่ต าแหน่งเดิมโดยน้ าหนักของตัวเองเพื่อเปิดวาล์ว เช่น โซลินอยด์วาล์วน้ า โซลินอยด์วาล์วแก๊ส 
โซลินอยด์วาล์วไฮดรอลิค โซลินอลยด์วาล์วลม 
 2.4 โมดูลบันทึกข้อมูล (Micro SD Card Module) ยี่ห้อ Catalexes ส าหรับเพิ่มความสามารถในการ
บันทึกข้อมูลต่าง ๆ จากบอร์ดอาดูโนลงบน Micro SD Card มีอินเตอร์เฟสแบบ SPI ใช้งานง่าย มีไลบรารี 
(Library) ส าเร็จรูปให้พร้อมใช้งาน มีวงจรท างานท่ี 3.3 โวลต์ มาให้ในตัวบอร์ดสามารถใช้แรงดันไฟฟ้าในช่วง 
4.5 ถึง 5.5 โวลต์ 
 2.5 โครงสร้างของดิน คือ รูปแบบการคงตัวของดินในสภาวะหนึ่ง ๆ ถูกแบ่งเป็นช้ัน ๆ ได้แก่ ช้ันผิวดิน  
ช้ันดินกลาง และช้ันดินลึก ส่วนใหญ่การเพาะปลูกหากรากส้ันก็จะอยู่ในช้ันผิวดิน (ประมาณ 30 เซนติเมตร จาก
ผิวดิน) หากเป็นไม้ยืนต้นรากพืชจะอยู่จะอยู่ในดินช้ันกลาง และช้ันดินลึก (1.5 เมตร) ในแต่ละช้ันดินการก่อ  
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โครงสร้างดินจะแตกต่างกันไปตามวัตถุก าเนิดดิน สภาพอากาศ และบริบทการเกษตร เช่น พฤติกรรมและ  
รอบการให้น้ า การไถพรวน การคลุมดิน การใส่ปุ๋ย เป็นต้น โครงสร้างและกลไกการสร้างตัวของช้ันดินนั้นก่อเกิด
ได้ตลอดเวลา บางพื้นท่ีมีสัตว์ขนาดเล็กอย่างไส้เดือนมาก ช่องว่างรูพรุนในดินมาก ดินจะมีลักษณะโปร่ง หรือบาง
พื้นท่ีเป็นดินร่วนแต่ขาดสารอาหาร ไม่มีกิจกรรมของจุลินทรีย์ ดินก็อาจมีรูพรุนหรือช่องอากาศน้อยกว่า ดินจึงมี
โครงสร้างเฉพาะตัวแตกต่างกันในแต่ละพื้นท่ี ส่งผลโดยตรงต่อการซึมน้ าและการกักเก็บน้ าของดิน [4] 
 2.6 การค านวณความช้ืนในดิน สามารถค านวณได้ตามสมการท่ี 1 [5] 
 
   𝑊 =

𝑊𝑊

𝑊𝑆
× 100 (1) 

 
   เมื่อ WW  คือ  มวลน้ าในดิน (กรัม) 
    WS   คือ  มวลดินแห้ง  (กรัม) 
    W    คือ  ความช้ืนในดิน (เปอร์เซ็นต์) 
 
 2.7 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
  เอกรัตน์ ศรีไทย และคณะ [6] ได้ท าการศึกษาขนาดและรูปร่างของเซลล์แสงอาทิตย์ท่ีเหมาะสมกับการ
สูบน้ าเพื่อการเกษตร ได้ใช้เซลล์แสงอาทิตย์ขนาด 100 วัตต์ และปั๊มน้ าขนาด 12 โวลต์ พบว่าแรงดันและ
ปริมาณน้ าท่ีมากท่ีสุดในช่วงเวลา 11.00 – 15.00 น. และปริมาณน้ าท่ีได้เฉล่ีย 4,107 ลิตรต่อวัน, คณุตฆ์ แซ่ม้า 
และ สุรชัย แซ่จ๋าว [7] ได้ใช้เซนเซอร์วัดความช้ืนในดินและส่งข้อมูลกลับไปท่ีคอนโทรลเลอร์แบบไร้สาย เพื่อท าการ
ประมวลผลว่าจะจ่ายน้ าหรือไม่และท าการควบคุมระบบจ่ายน้ าให้รดแบบอัตโนมัติ พบข้อจ ากัดท่ีระยะ 30 เมตร 
ถ้าไกลกว่าระยะนี้จะไม่สามารถควบคุมระบบได้, สายันต์ ท้ายเมือง [8] สร้างเครื่องมือช่วยในการรดน้ าต้นไม้
อัตโนมัติในพื้นท่ีกว้าง 14 นิ้ว ยาว 11 นิ้ว โดยใช้ Node MCU ควบคุมรีเลย์โดยส่ังให้รีเลย์ต่อวงจรจ่ายไฟให้ 
ปั๊มน้ าท างานในกรณีท่ีความช้ืนในดินต่ า, เขมรัฐ มองเชิง และ ดวงนภา ทองเกิด [9] ได้สร้างและออกแบบระบบ
การให้น้ าในสวนทุเรียนอัตโนมัติ โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega 2017 ในการตรวจจับเซนเซอร์ 
วัดความช้ืนในดินและควบคุมโซลินอยด์วาล์วในการจ่ายน้ าไปยังท่อส่งน้ าเมื่อระบบวัดค่าความช้ืนได้ต่ ากว่า 
ท่ีก าหนดไว้, ภาคิน มณีโชติ และคณะ [10] ได้ศึกษาระบบรดน้ าอัตโนมัติด้วยเซนเซอร์วัดความช้ืนในดิน และ
น าไปประยุกต์ใช้ในชุมชนผู้สูงอายุ โดยใช้โปรแกรม Arduino IDE ท าการเก็บข้อมูลอุณหภูมิ ความช้ืน และสภาพ
อากาศ และสามารถควบคุมการท างานของระบบผ่านโทรศัพท์มือถือ โดยความพอใจส าหรับผู้ใช้งานอยู่ในระดับ
ดีมาก 
 
3. วิธีด้ำเนินกำรวิจัย 
 3.1 คณะผู้วิจัยท าการส ารวจพื้นท่ีด้านหน้าอาคารทดสอบเครื่องยนต์ ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล โรงเรียน
นายเรืออากาศนวมินทกษัตริยาธิราช และแหล่งน้ าบริเวณโรงฝึกงาน เพื่อเตรียมการติดต้ังตู้ควบคุม เซลล์แสงอาทิตย์ 
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และวาล์วน้ า จากนั้นท าการออกแบบเส้นทางเดินของน้ าส าหรับการทดสอบโดยใช้เครื่องสูบน้ าและแผงเซลล์
แสงอาทิตย์ท่ีติดต้ังท่ีแหล่งน้ า และติดต้ังท่อส่งน้ าผ่านบริเวณท่ีมีต้นไม้ และต่อเข้าด้วยตัวช้ินงานท่ีแปลงท่ี 1, 
แปลงท่ี 2 และจุดท้ิงน้ า แสดงดังรูปท่ี 1 
 

 
 

รูปที่ 1  เส้นทางเดินน้ าภายในระบบ 
 
 3.2 เลือกขนาดของวาล์วน้ า โดยการค านวณจากก าลังเครื่องสูบน้ าพลังงานแสงอาทิตย์ยี่ห้อ MTEC รุ่น 
DCPM21-14-72-750 มี Max Head ท่ี 14 เมตร จะได้แรงดันน้ าขนาด 0.137 เมกะพาสคาล (Mega Pascal) 
คณะผู้วิจัยจึงเลือกใช้โซลินอยด์วาวล์ 12 VDC แรงดันใช้งานระหว่าง 0.02 ถึง 0.8 เมกะพาสคาล, เลือกขนาด
เซลล์แสงอาทิตย์จากการค านวณการใช้ไฟฟ้าต่อวันของโซลินอยด์วาล์วที่เลือกใช้ โดยมีก าลังไฟฟ้าสูงสุด 3.6 วัตต์ 
แรงเคล่ือนไฟฟ้า 12 โวลต์ จะได้กระแสไฟฟ้า 0.3 แอมแปร์ และก าหนดระยะเวลาการท างานของวาล์วต่อวัน 

ไม่เกิน 2 ช่ัวโมง จึงใช้งานไฟฟ้า 7.2 วัตต์ช่ัวโมง คณะผู้วิจัยจึงเลือกใช้เซลล์แสงอาทิตย์ขนาด 10 วัตต์ 18 โวลต์ 
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จากนั้นท าการค านวณขนาดความจุแบตเตอรี่ จากการเปิดใช้งานระบบในเวลา 08.30 น. ถึง 17.30 น. (9 ช่ัวโมง
ต่อวัน) โดยท่ีโซลินอยด์วาล์วใช้กระแสไฟฟ้า 0.3 แอมแปร์ (300 มิลลิแอมแปร์) จะได้ความจุแบตเตอรี่ท่ีต้องการ

เป็น 2,700 มิลลิแอมแปร์ช่ัวโมง ซึ่งเป็นความต้องการน้อยสุดท่ีใช้ท างานในเวลากลางวันโดยไม่ต้องชาร์จไฟฟ้า

จากเซลล์แสงอาทิตย์ คณะผู้วิจัยจึงเลือกใช้แบตเตอรี่ลิเธียมโพลิเมอร์ขนาด 3,000 มิลลิแอมแปร์ช่ัวโมง 12 โวลต์ 
ขนาด 3 เซลล์ แต่ในการทดสอบจริงโซลินอยด์วาล์วไม่เปิดใช้งานตลอดเวลา เนื่องจากการรดน้ าถ้าความช้ืนเกิน 
70 เปอร์เซ็นต์ รีเลย์จะไม่จ่ายไฟให้โซลินอยด์วาล์ว และจะใช้ไฟฟ้ากับบอร์ดอาดูโนเท่านั้น   
 3.3 ท าการหาค่าความช้ืนในดินเป็นร้อยละจากการปรับเทียบเซนเซอร์ เนื่องจากบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์
อาดูโนสามารถอ่านค่าท่ีรับมาจากเซนเซอร์วัดความช้ืนท่ีขา A0 ซึ่งค่าท่ีได้เป็นค่าแอนาล็อกท่ีมีความละเอียด 10 
บิต ซึ่งจะอ่านได้ท้ังส้ิน 210 เท่ากับ 1,024 ค่า โดยเป็นตัวเลขระหว่าง 0 – 1,023 คณะผู้วิจัยได้ท าการปรับเทียบ
เซนเซอร์เพื่อให้ได้ค่าร้อยละของความช้ืนในดิน โดยท าการเปรียบเทียบมวลของดินท่ีชุ่มน้ าและดินท่ีต้มจนแห้ง
จากตัวอย่างดิน 5 บริเวณ ได้ผลแสดงดังตารางท่ี 1 
 

 
 

รูปที่ 2  การต้มดินให้แห้งเพื่อหามวลท่ีหายไป 
 

ตำรำงที่ 1  ค่าร้อยละความช้ืนในดินจากการปรับเทียบเซนเซอร์ 

ตัวอย่ำงดินที่ 
ก่อนต้ม หลังต้ม มวลน ้ำในดิน 

(กรัม) 
ควำมชื นของดิน 

(%) มวล (กรัม) ค่ำแอนำลอ็ก มวล (กรัม) ค่ำแอนำลอ็ก 
1 91.12 352 49.20 1,023 41.91 85.18 
2 75.60 667 52.10 1,023 23.50 45.11 
3 74.36 596 48.25 1,023 26.11 54.11 
4 81.89 532 50.32 1,023 31.57 62.74 
5 85.78 492 51.28 1,023 34.50 67.28 

 
  เมื่อได้ค่าความช้ืนของตัวอย่างดินท้ัง 5 ตัวอย่าง แล้วน ามาเขียนความสัมพันธ์ระหว่างค่าแอนาล็อกและ
เปอร์เซ็นต์ความช้ืนของดินเป็นสมการเชิงเส้น (Linearization) [11] จะได้ดังสมการท่ี 2
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   y = -7.894x + 1023 (2) 
 
   เมื่อ x  คือ  เปอร์เซ็นต์ความช้ืนในดิน 
    y  คือ  ค่าแอนาล็อกของเซนเซอร์ 
 
  คณะผู้วิจัยต้องการความช้ืนในดินท่ี 70 เปอร์เซ็นต์ ดังนั้นจะมีค่าแอนาล็อก y = -7.894(70) +1023 = 470 
 3.4 ท าการค านวณแรงดันไฟฟ้าโดยอ้างอิงจากค่าแอนาล็อก แรงดันไฟฟ้าอ้างอิงจากบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์
อาดูโนท่ีจ่ายไฟให้กับเซนเซอร์วัดความช้ืนท่ีขา VCC คือ 3.3 โวลต์ โดยท่ีค่าแอนาล็อก 0 แปลงได้เป็น 0 โวลต์, 
ค่าแอนาล็อก 1023 แปลงได้เป็น 3.3 โวลต์ ท าการค านวณอัตราส่วนจะได้ว่าท่ีความช้ืน 70 เปอร์เซ็นต์ ค่าแอนาล็อก 

470 จะได้แรงดันไฟฟ้าเท่ากับ (470  1023)  3.3 = 1.52 โวลต์ 
 3.5 ท าการออกแบบโปรแกรมให้ท างานได้อัตโนมัติ โดยใช้โปรแกรมอาดูโนซึ่งเป็นโปรแกรมฟรี ผู้วิจัยจึง
สามารถใช้โปรแกรมและสามารถเผยแพร่ผลงานได้แบบไม่ละเมิดลิขสิทธิ์ ประกอบด้วยการวัดความช้ืน ปรับค่า
ความช้ืน ประมวลผล และออกค าส่ังให้จ่ายกระแสไฟฟ้าไปยังโซลินอยด์วาล์วเพื่อท าการรดน้ าท่ีแปลงท้ังสอง 
คณะผู้วิจัยจึงเขียนโปรแกรมเพื่อส่ังการให้ตัวระบบประมวลผลค่าแอนาล็อกของความช้ืนท่ีวัดได้ โดยใช้เกณฑ์
ความช้ืน 70 เปอร์เซ็นต์ หรือค่าแอนาล็อกท่ี 470 ในการปิดและเปิดวาล์ว ท าการบันทึกค่าความช้ืนท่ีวัดได้ลง
โมดูลบันทึกข้อมูล โดยก าหนดเวลาในการวนซ้ าของค าส่ัง แปลงท่ี 1 หน่วงเวลา 30 วินาที และค าส่ังแปลงท่ี 2 
หน่วงเวลา 45 วินาที ดังแสดงดังรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4 
 

 
 

รูปที่ 3  บล๊อคไดอะแกรมการท างานของระบบ
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รูปที่ 4  แผนภาพการท างานของระบบ 
 
4. ผลกำรวิจัย 
 4.1 คณะผู้วิจัยได้ท าการทดสอบและบันทึกผลโดยท าการวัดค่าความช้ืนในดิน 2 พื้นท่ีคือ แปลงท่ี 1 และ 
แปลงท่ี 2 โดยท าการวัดท้ังหมด 4 ครั้งต่อแปลง แบ่งเป็นวัดความช้ืนก่อนการใช้งานเข้ากับโซลินอยด์วาล์ว 30 
นาที และวัดหลังการใช้งานกับโซลินอยด์วาล์วอีก 30 นาที รวมเป็น 1 ช่ัวโมงต่อวัน รวมใช้เวลาท้ังส้ิน 4 ช่ัวโมง 
ได้ผลการทดสอบ ดังรูปท่ี 5 ถึงรูปท่ี 12
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 รูปที่ 5  ผลการทดสอบครั้งท่ี 1 ของแปลงท่ี 1 รูปที่ 6  ผลการทดสอบครั้งท่ี 1 ของแปลงท่ี 2 
 

     
 

 รูปที่ 7  ผลการทดสอบครั้งท่ี 2 ของแปลงท่ี 1 รูปที่ 8  ผลการทดสอบครั้งท่ี 2 ของแปลงท่ี 2 
 

     
 
 รูปที่ 9  ผลการทดสอบครั้งท่ี 3 ของแปลงท่ี 1 รูปที่ 10   ผลการทดสอบครั้งท่ี 3 ของแปลงท่ี 2
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 รูปที่ 11  ผลการทดสอบครั้งท่ี 4 ของแปลงท่ี 1 รูปที่ 12  ผลการทดสอบครั้งท่ี 4 ของแปลงท่ี 2 
 
  จากผลการทดสอบในทุก ๆ ครั้ง พบว่าในช่วงเวลา 0 – 30 นาที ค่าความช้ืนในดินจะมีแนวโน้ม 
การเปล่ียนแปลงเหมือนกัน คือลดลงอย่างสม่ าเสมอเนื่องจากพืชผักมีการดูดน้ าในดินไปใช้ และหลังจากนั้น 
ในช่วงเวลา 30 – 60 นาที ท าการต่อการใช้งานเข้ากับโซลินอยด์วาล์ว พบว่าความช้ืนในดินจะมีค่าสูงขึ้น  
อย่างต่อเนื่องจนมีความช้ืนสูงสุดท่ีวัดได้มีค่าสูงกว่า 70 เปอร์เซ็นต์ เล็กน้อย จากนั้นจะลดต่ าลงมาใกล้เคียง 70 
เปอร์เซ็นต์ 
 4.2 คณะผู้วิจัยได้น าผลการทดสอบท้ัง 4 ครั้งของท้ัง 2 แปลง มาวิเคราะห์เพื่อหาประสิทธิภาพของการ
ท างานของระบบควบคุมความช้ืนอัตโนมัติ โดยการค านวณหาค่าเฉล่ียของเปอร์เซ็นต์ความช้ืนของแต่ละครั้ง 
แล้วน ามาเปรียบเทียบกับค่าความช้ืนท่ีคณะผู้วิจัยท าได้ก าหนดไว้คือ 70 เปอร์เซ็นต์ โดยหาเปอร์เซ็นต์ความ
คลาดเคล่ือน และส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน ดังแสดงในตารางท่ี 2 
 
ตำรำงที่ 2  ประสิทธิภาพของแปลงทดสอบระบบควบคุมรดน้ าอัตโนมัติ 

แปลงรดน ้ำ ค่ำเฉลี่ยควำมชื น 
(เปอร์เซ็นต์) 

เปอร์เซ็นต์ควำมคลำด
เคลื่อน 

ส่วนเบี่ยงเบนมำตรฐำน 

แปลงท่ี 1 69.99 0.000948 1.04 
แปลงท่ี 2  70.70 0.996688 1.45 

 
5. สรุปผลกำรวิจัย 
 คณะผู้วิจัยได้ท าการศึกษาประสิทธิภาพของระบบควบคุมอัตโนมัติส าหรับการให้น้ าพืชผัก จากการ
ทดสอบหาค่าความช้ืนก่อนและหลังใช้งานระบบรดน้ าอัตโนมัติด้วยเซนเซอร์วัดความช้ืน โดยบันทึกค่าความช้ืน
จากเซนเซอร์ในเงื่อนไขความช้ืนท่ี 70 เปอร์เซ็นต์ เพื่อท่ีจะน าน้ ามารดให้กับแปลงท่ีท าการทดลอง และบันทึก 
ค่าความช้ืนท่ีวัดได้ลงในโมดูลไมโครเอสดีการ์ด หลังจากนั้นท าการเปรียบเทียบประสิทธิภาพในการรักษา
ความช้ืนให้ใกล้เคียงความต้องการของพืชท่ัวไปคือ 70 เปอร์เซ็นต์ โดยเครื่องรดน้ าหมายเลข 1 ท าการวัด   
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ความช้ืนก่อนเข้าเงื่อนไขการรดน้ า 30 วินาที และเครื่องรดน้ าหมายเลข 2 ใช้เวลาในการเข้าเงื่อนไข 45 วินาที 
ผลท่ีได้พบว่าเครื่องรดน้ าหมายเลข 1 สามารถรักษาความช้ืนได้ใกล้เคียง 70 เปอร์เซ็นต์ (ค่าอนาล็อกท่ี 470) 
มากท่ีสุดภายในเวลาการเปิดใช้งาน 30 นาที โดยมีค่าความช้ืนหลังการเปิดใช้งานเฉล่ีย 69.99 เปอร์เซ็นต์ มีค่า
ความคลาดเคล่ือน 0.000948 เปอร์เซ็นต์ และส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 1.04 

จากผลการวิจัยนี้ท าให้เกิดองค์ความรู้ใหม่ท่ีเป็นประโยชน์ต่อการท าการเกษตร สามารถลดค่าใช้จ่าย  
ในการรดน้ าพืชผัก และลดต้นทุนค่าแรงงานคนในการรดน้ า ท าให้เกษตรกรได้ผลก าไรมากขึ้น และอาจมีการน า
องค์ความรู้นี้ไปพัฒนาต่อยอดในวงกว้าง อาจจะวิจัยเพิ่มข้ึนเฉพาะเจาะจงในพืชผักแต่ละชนิด หรือท าการศึกษา
ดินในพื้นท่ีต่าง ๆ ในภูมิภาคท่ีต่างกัน ท าให้ระบบควบคุมอัตโนมัติมีความน่าสนใจมากยิ่งขึ้นส าหรับบุคคลท่ัวไป   
 
6. ข้อเสนอแนะ 
 การวิจัยในครั้งนี้เป็นการศึกษาระบบควบคุมการรดน้ าอัตโนมัติแทนท่ีวิธีการรดน้ าแบบใช้แรงงานคน
เพื่อใช้ในการลดค่าใช้จ่ายในการรดน้ าพืชผลทางการเกษตรซึ่งเป็นการศึกษาต้นแบบเท่านั้น สามารถน าไปพัฒนา
ต่อยอดได้ โดยการขยายพื้นท่ีท าการให้มากขึ้น เพื่อน าไปใช้ประโยชน์ทางการเกษตร แต่จะต้องค านึงถึงก าลัง
ของเครื่องสูบน้ า และประสิทธิภาพของระบบควบคุม ตลอดจนความคุ้มค่าในการลงทุนกับระบบควบคุมเมื่อ
เทียบกับมูลค่าของผลผลิตทางการเกษตรท่ีจะได้ 
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