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บทคัดยอ 

 โครงงานวิศวกรรมเครื่องกลและการผลิตเรื่องตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัยคณะ

ผูจัดทำจงึเล็งเห็นความสำคัญของการดูแลรักษาสุขภาพ การออกกำลังกาย และเสริมสรางสุขภาพที่ด ีโดยนำเทคโนโลยี

อิเล็กทรอนิกสและคอมพิวเตอรมาชวยในภาคเกษตรกรรม จึงไดศึกษาหลักการทำงานของตนแบบระบบปลูกและรดน้ำ

ผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัยรวมทั้งออกแบบ สราง และทดสอบตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย 

โดยตนแบบ มีขนาดความกวาง 1 เมตร ความยาว 2 เมตรและความสูง 0.4 เมตร โครงสรางตนแบบประกอบดวย

อลูมิเนียมโปรไฟล หลีดสกรู เสต็ปมอเตอร และโซลินอยดวาลว จากการทดสอบระบบการเคลื่อนที่ของตนแบบ พบวา

เมื่อตนแบบเคลื่อนที่ในแนวแกน Y แบบทีละแถว (ไป - กลับจุดเดมิ) ตนแบบใชเวลาในการทำงานตอ 1 แปลงปลูก 29.00 

นาที จากนั้นคณะผูจัดทำไดทำการเปลี่ยนรูปแบบการเคลื่อนที่ในแนวแกน Y เปนแบบเคลื่อนที่ตอเนื่อง (ไมกลับจุดเดิม) 

ลักษณะคลายตัวเอส (S) พบวาตนแบบใชเวลาในการทำงานทั้งหมดตอ 1 แปลงปลูก 23.15 นาที จึงทำใหตนแบบลด

เวลาในการทำงานลงประมาณ 5.85 นาทีตอ 1 แปลงปลูก คณะผูจัดทำไดทำการทดสอบตนแบบ โดยทำการทดสอบ

การปลูก (3 ขนาด) ไดแก เมล็ดผักจำนวน 3 ชนดิ คือ ผักกาดกวางตุง ผักช ีและผักบุง จากการทดลอง 3 คร้ัง มีจำนวน

เมล็ดที่ตกลงในหลุมปลูกเฉลี่ย 66 เมล็ด 4 เมล็ด และ 1 เมล็ดตามลำดับ สามารถจายน้ำที่มีอัตราการไหล 0.0186 kg/s 

สามารถปลูกพืชไดทัง้หมด 45 หลุมปลูก และใชเวลาในการปลูกทัง้ 23.15 นาทีตอ 1 แปลงปลูก 

คำหลัก: ระบบปลูกและรดนำ้ผัก, ระบบอัตโนมัติ, ระบบสำหรับผูสูงวัย, อารดูอโิน 

 

ABSTRACT 

 Good health and exercising could be promoted by using electronic technology and computers to assist in 

agriculture. Therefore, this project aimed to study the working principles of the automatic vegetable planting and 

watering system prototype, designed for the elderlies and to test the system prototype. The prototype had a width 

of 1 m, a length of 2 m and a height of 0.4 m. The structure of the prototype included aluminium profiles, reed 

screws, stepper motors and a solenoid valve. From the motion experiments of the protype, it was found that the 

Received: June 2, 2024; Revised: July 14, 2024; Accepted: July 26, 2024 

ISSN XXXX-XXXx (Online) 



2 

 

 ---------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

TJME, 2024, Volume 1(2) 

 

prototype took 29.00 minutes, moving in the y-axis (back and forth), to finish working in 1 vegetable plot (1 m x 2 

m). After testing the system by changing the path to go only forward in an S-shaped path, the prototype took 

23.15 minutes to finish the work in 1 vegetable plot. It could be noticed that the time used for the prototype to 

finish the work decreased by 5.85 minutes for 1 vegetable plot. The prototype was further experimented by 

planting 3 types (3 sizes) of vegetables including pak choy, coriander and morning glory. Form the 3 repeating 

experiments conducted, the amount of seeds dropped successfully were 66, 4 and 1 seeds, respectively. The 

prototype poured the water with a watering rate of 0.0186 kg/s. The total planting holes were 45 and the time 

used for planting the vegetables was 23.15 minutes per vegetable plot.  

Keywords: Vegetable Planting and Watering System, Automatic System, System for Elderlies, Arduino 

 

1. บทนำ 

ปจจุบัน พบวาประชากรในชวงอายุตั้งแต 60 ปขึ้นไป มีจำนวนมากขึ้นอยางตอเนื่อง ในขณะที่อัตราเด็กเกิดใหมและกลุมคนวัย

ทำงานที่จะเปนแรงขับเคลื่อนที่สำคัญของชาติตอไปในอนาคตกลับลดลงเรื่อย ๆ สิ่งเหลานี้จึงเปนสัญญาณบงชี้อยางชัดเจนวาประเทศ

ไทยไดกาวเขาสูสังคมผูสูงอายุอยางเปนทางการแลว เมื่อสภาพสังคมและเศรษฐกิจเปลี่ยนไป รูปแบบการดำเนินชีวิตยอมเปลี่ยนตาม 

ผูสูงอายุจำเปนจะตองดูแลตัวเองมากขึ้น ดังนั้นการเตรียมตัวเพื่อเปนผูสูงอายุที่มีความสุขจึงกลายเปนเปาหมายสำคัญในหมูคนวัย

ทำงานยุคปจจุบันมากขึ้น เพื่อความสะดวกสบายในบั้นปลายชีวิต และยังพบวาการดูแลสุขภาพยังเปนสิ่งที่สำคัญของผูสูงอายุโดยการ

ทานอาหารใหครบ 5 หมู หลกีเลี่ยงอาหารที่ปนเปอนสารเคมี การรับประทานผักแบบ ออรแกนคิ เปนอกีสวนหนึ่งท่ีทำใหรางกายแข็งแรง

และยังไมมสีารเคมีเขาไปทำรายรางกายอกีดวย จากหนังสือ "ทำอยางไรจงึอายุยืนยาวและมีความสุข" ผูท่ีเกษียณอายุ อาจจะทำใหชีวิต

หลังเกษยีณ เปนชวีติท่ีมคีา และมคีวามสุขยิง่กวาชวีติกอนเกษยีณ โดยอาจจะเปนงานอดเิรก ท่ีมปีระโยชนตอสุขภาพ ไดแก การปลูกผัก

กนิเอง ซึ่งจะเปนประโยชน ท้ังการไดออกกำลังกาย การผอนคลาย และยังไดรับประทานผักท่ีสะอาด ปลอดภัย ไมมีสารเคมีปนเปอนอีก

ดวย การปลูกผักไมตองใชพืน้ที่มากนักเพียงพอสำหรับครอบครัว ซึ่งเหมาะสำหรับประชาชนที่อาศัยในเมืองที่มีพืน้ที่จำกัด [1] และปจจัย

ที่เกี่ยวของกับการปลูกผัก คือ ดนิหรือวัสดุปลกู, นำ้, แสง, ธาตุอาหารพืช [2] 

การนำเทคโนโลยีหรือระบบอัตโนมัติสำหรับการเพาะปลูก ปจจุบันไดมีการพัฒนาหุนยนตปลูกพืชอัตโนมัตินี้โดยมีเปาหมายใน

การสรางตนแบบเครื่องจักร  [3] สามารถใชการปลูกดวยเมล็ดหรือการยายตนกลาทดแทนแรงงานในสวนของการปลูกพืชผักประเภท

ผักกินใบ มีการพัฒนาโปรแกรมสำหรับเครื่องซีเอ็นซีขนาดเล็กดวย ไมโครคอนโทรลเลอรควบคุมสเต็ปเปอรมอเตอร ทำงานในแนวแกน 

X แนวแกน Y และแนวแกน Z [4-6]  เพื่อใหเคลื่อนที่ไปยังตำแหนงตาง ๆ ในพื้นที่ใชงาน รวมทั้งพัฒนาวิธีการวัดคาความผิดพลาดทาง

ฮารดแวรท่ีแมนยำไดดยีิ่งขึ้น 

 ดังนั้น คณะผูจัดทำจึงเล็งเห็นความสำคัญของการดูแลรักษาสุขภาพ การออกกำลังกายและเสริมสรางสุขภาพที่ดี โดยนำ

เทคโนโลยอีเิล็กทรอนกิสและคอมพวิเตอรมาชวยในภาคเกษตร จงึไดออกแบบตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัยมา

ชวยทุนแรง และชวยในการประหยัดเวลาในการดแูลผักในสวน สะดวกตอการใชงานในพืน้ที่ที่จำกัดอีกดวย 

 

2. วธิดีำเนนิการวจัิย 

2.1 ตนแบบการปลูกผักสำหรับผูสูงวัย  

ตนแบบการปลูกผักสำหรับผูสูงวัยมีการทำงาน 3 แกน คือ แกน X แกน Y และแกน Z ที่ไมซับซอน วัสดุอุปกรณมีน้ำหนักเบา 

และอุปกรณมรีาคาไมแพง ถามปีญหาสามารถเปลี่ยนได จงึดัดแปลงจากเครื่อง CNC ขนาดเล็ก ระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัติสำหรับ
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ผูสูงวัย จากการศึกษาชุดรดน้ำผักอัตโนมัติ จะประกอบไปดวย รีเลย และ โซลินอยดวาลว เขียนโปรแกรมลงใน Arduinoในการเขียน

โปรแกรมลงในบอรดไมโครคอน โทรลเลอร ซึ่งการเขยีนจะใชภาษา C++ ในการเขยีนโปรแกรม  

 

2.2 ออกแบบการวางตำแหนงและระยะจุดปลูกของเมล็ดผัก 

1) คำนวณระยะจุดปลูกผักที่เหมาะสมในแปลงผักการออกแบบการวางตำแหนงและระยะจุดปลูกของเมล็ดผัก (รูปที่ 1) 

ระยะหางของหลุมผักใน 1 แถว มีขนาด 15 เซนติเมตร จำนวน 5 แถว และระยะหางของแถว มีขนาด 20 เซนติเมตร จำนวน 9 แถว ซึ่ง

การวางตำแหนงของตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัยและหลุมปลูกจะมีระยะที่ตรงกัน โดยวัดจากจุดศูนยกลาง

ของหลุมปลกู จุดปลูกจะมทัีง้หมด 45 หลุมปลูก  

 

 
 รูปที่ 1 ตำแหนงหรือระยะของจุดปลูก 

 

2) สรางแผนภูมิการไหลของตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัยไดแผนภูมิการไหล จากรูปท่ี 2 แผนภูมิการ

ไหลในหนาที่ 1 เมื่อเร่ิมจะกำหนดตวัแปรใหกับสเต็ปเปอรมอเตอรเปน stepsPerRevolution  1600 แลวประกาศตัวแปร int i, j, k, l, m, n, 

o แลวจึงเขาสูคำสั่งสวิตซเพื่อใหสวิตซสั่งการเพื่อใหโปรแกรมเริ่มทำงาน โดยใหกดสวิตซ 1 ครั้ง สั่งใหมอเตอรตัวที่ 1 และ 2 ทำงาน

เคลื่อนที่ไปขางหนาและในคำสั่งมอเตอรจะมีการกำหนดเงื่อนไขการหมุนของมอเตอร 1 รอบ ถาไมจะสั่งใหมอเตอรตัวที่ 1 และ 2 ทำงาน

ตอไป ถาใชก็จะเขาสูแผนภุมิการไหลในหนาที่ 2 ดังรูปท่ี 3 สั่งใหมอเตอรตัวที่ 3 ทำงานเคลื่อนที่ไปขางหนาและในคำสั่งมอเตอรจะมีการ

กำหนดเงื่อนไขการหมุนของมอเตอร 1 รอบ ถาไมจะสั่งใหมอเตอรตัวที่ 3 ทำงานตอไป ถาใชก็จะสั่งใหมอเตอรตัวที่ 4 ทำงานเคลื่อนที่ไป

ขางหนา จากรูปที่ 4 แผนภูมิการไหลในหนาที่ 3 จากเงื่อนไขในแผนภูมิการไหลในหนาที่ 2  ถาใชก็จะสั่งใหรีเลยทำงาน โซลินอยดวาลว

เปดระบบน้ำทำงาน เมื่อระบบน้ำทำงานเสร็จ จะสั่งมอเตอรตัวที่ 4 ทำงานเคลื่อนที่กลับ และรูปที่ 5 จากเงื่อนไขในแผนภูมิการไหลใน

หนาที่ 3 ก็จะเขาสูเงื่อนไขการกำหนดจำนวนแถว ถาใชก็จะสั่งใหมอเตอรตัวที่ 1 และ 2 ทำงานเคลื่อนที่กลับและในคำสั่งมอเตอรจะมี

การกำหนดเงื่อนไขการหมุนของมอเตอร 1 รอบ ถาไมจะสั่งใหมอเตอรตัวที่ 1 และ 2 ทำงานตอไป ถาใชจะจบกระบวนการทำงาน 

3) คำนวณระยะการเคลื่อนที่ของระบบในแนวแกน X Y Z ใหสัมพันธกับระยะจุดปลูกใหสัมพันธกับระยะจุดปลูก สเต็ปเปอร

มอเตอรเปนมอเตอรที่เคลื่อนที่เปนสเต็ป โดยจะหาจำนวนการหมุนเปนรอบตอนาที (rpm) กอน โดยสเต็ปเปอรมอเตอร หมุน 1 รอบ = 

360 องศา และ 1 สเต็ป = 1.8 องศา ในการที่จะเขยีนโปรแกรมควบคุมไดจะตองรูคา Step per revolution (SPR) หรือ จำนวนสเต็ปของส

เต็ปเปอรมอเตอร ในการหมุนครบ 1 รอบ  
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รูปที่ 2 แผนภูมิการไหลในหนาที่ 1 
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รูปที่ 3 แผนภูมิการไหลในหนาที่ 2 
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รูปที่ 4 แผนภูมิการไหลในหนาที่ 3 
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รูปที่ 5 แผนภูมิการไหลในหนาที่ 4 

 

 
รูปที่ 6 การออกแบบตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย 

 

2.3 ออกแบบตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย 

1) เขยีนแบบจำลองตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย โดยใชโปรแกรม SolidWorks 2020 ดังรูปท่ี 6 

2) เขียนชุดคำสั่งควบคุมตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย การเขียนชุดคำสั่งในการควบคุมควบคุม

ตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัยนัน้จะแบงลักษณะโครงสรางในการเขยีนชุดคำสั่งการทำงาน 
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2.4 สรางตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย 

1) ประกอบโครงสรางตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย การประกอบโครงสรางตนแบบระบบปลูกและรด

นำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย (รูปท่ี 7) ขนาดของโครงสรางความกวาง 1 เมตร ยาว 2 เมตร สูง 0.4 เมตร มมีอเตอรขนาด 1.5 แอมป ใช

ในการควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวแกน X จำนวน 2 ตัว และมีมอเตอรขนาด 1.7 แอมป ใชควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวแกน Y จำนวน 1 

ตัว  ใชควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวแกน Z จำนวน 1 ตัว และใชควบคุมการหมุนการทำงานของชุดหัวปลูก 1 ตัว ใช Lead screw ขนาด

ความยาว 1 เมตร ในการสงกำลังการเคลื่อนที่ในแนวแกน Y และขนาดความยาว 0.4 เมตร สงกำลงัการเคลื่อนที่ในแนวแกน Z และยังมี

ชุดควบคุมสำหรับควบคุมการทำงานของระบบ ดังนี้ บอรด Arduino Uno R3 จำนวน 1 ชุด โมดุลควบคุมมอเตอรรุน TB6600 จำนวน 5 

ชุด รีเลย 5V 1ชอง 250V/10A โซลินอยดวาลวทองเหลืองขนาด ขนาด 1¼  นิ้ว 220V AC ใชสำหรับควบคุมการไหลของน้ำ Switching 

Power Supply ขนาด 24 โวลต 20 แอมป ใชสำหรับปรับคา AC ของไฟฟาที่ไหลเขาโดยม ีTransistor ทำงานเปนสวติชเปนตัวเปด/ปด เพื่อ

ทำการปรับคา 
 

 
รูปที่ 7 โครงสรางชุดตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย 

 

 
รูปที่ 8 ชุดแปลงผักสำหรับปลูกผักท้ัง 3 ชนดิ 

 

2) สรางแปลงผักขนาด 1x2 เมตร โดยที่ขนาดแปลงผักจะมขีนาดเทากับตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย 

แตระยะของหลุมปลูกจะมขีนาดเทากับตำแหนงหัวปลูกเคลื่อนที่ลงหยอดเมล็ด ระยะของหลุมปลูกทัง้หมดมขีนาด 0.6x1.6 เมตร โดยวัด

ที่จุดศูนยกลางของหลุมปลูก และมจีำนวนหลุมปลูกทัง้หมด 45 หลุม (รูปท่ี 8) 
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3) ทดสอบการทำงานชุดคำสั่งควบคุมตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัย ในโปรแกรม Arduino IDE 1.8.13 

การทำงาน ชุดคำสั่งควบคุม ตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำ หรับผูสูงวัย (รูปที่ 9) ในโปรแกรม Arduino IDE 1.8.13 โดยใช

ควบคุมทัง้หมด 3 แกน คือแกน X แกน Y และแกน Z  

 

 
รูปที่ 9 ตนแบบระบบปลูกและรดนำ้ผักอัตโนมัตสิำหรับผูสูงวัยทำการปลูกเมล็ดผักทัง้ 3 ชนิด 

 

3 ผลการทดลองอภปิรายผล 

จากการทดสอบการทำงานของตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย พบวาใชเวลาในการปลูกตอหลุมเฉลี่ย

เวลาอยูที่ประมาณ 28 วินาที และใชเวลาในการปลูกทั้งหมดตอ 1 แปลง ใชเวลาเฉลี่ยอยูที่ประมาณ 23.15 วินาที และไดทดสอบหยอด

เมล็ดผักที่ใชในการปลูกจำนวน 3 ชนดิ ดังรูปท่ี 10 ถงึ 12 ไดแก ผักกาดกวางตุง ผักช ีและผักบุง ในการหยอดเมล็ดเหลานี้จำนวนเมล็ดที่

ลงหลุมจะมีจำนวนที่แตกตางกัน ดังนี้ ผักกาดกวางตุง จำนวนเมล็ดที่ลงหลุมปลูกมีจำนวนเฉลี่ยหลุมละ 66 เมล็ด ผักชี จำนวนเมล็ดที่

ลงหลุมปลกูมจีำนวนเฉลีย่หลุมละ 4 เมล็ด ผกับุง จำนวนเมล็ดที่ลงหลุมปลูกมจีำนวนเฉลี่ยหลุมละ 1 เมล็ด และไดมกีารลดนำ้หลังจากที่

หยอดเมล็ด โดยนำ้ที่ใชรดผักนัน้มปีริมาณอัตราการไหลเฉลี่ย 0.0186 kg/s มโีซลนิอยดเพื่อใชในการควบคุมการเปด-ปดของน้ำ ใชเวลา

เปดน้ำประมาณ 3 วินาที พบวาจำนวนเมล็ดที่ทดลองทั้ง 3 รอบ เมล็ดผักกวาดกวางตุงลงทุกจุด ซึ่งเมล็ดมีลักษณะขนาดเล็ก ไมมี % 

ความผิดพลาด 

 

   
รูปที่ 10 แสดงจำนวนการหยอดเมล็ดกาดกวางตุง 
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รูปที่ 11 แสดงจำนวนการหยอดเมล็ดผักบุง 

 

รอบท่ี 1 พบวามเีมล็ดที่ไมลง 17 จุดคดิเปน 37.7 % 

รอบท่ี 2 พบวามเีมล็ดที่ไมลง 14 จุดคดิเปน 31.1 % 

รอบท่ี 3 พบวามเีมล็ดที่ไมลง 19 จุดคดิเปน 42.2 % 

โดยเฉลี่ย จำนวนเมล็ดผักบุงที่ไมลงคิดเปน 37.03 % ของจำนวน 135 จุด พบวาจำนวนเมล็ดที่ไมลง เปนเพราะเมล็ดผักบุงมี

ลักษณะรูปทรงสามเหลี่ยม ทำใหเวลาเมล็ดไหลลงรูทอปลูกเมล็ดไขวกันไปมาจงึไมเลื่อนลงรูทอปลูก 

  

 
รูปที่ 12 แสดงจำนวนการหยอดเมล็ดผักชี 

 

รอบท่ี 1 พบวามเีมล็ดที่ไมลง 1 จุดคดิเปน 2.2 % 

รอบท่ี 2 พบวามเีมล็ดลงทุกจุด จุดคดิเปน 0 % 

รอบท่ี 3 พบวามเีมล็ดที่ไมลง 1 จุดคดิเปน 2.2 % 

โดยเฉลี่ย จำนวนเมล็ดผักชีที่ไมลงคิดเปน 1.48 % ของจำนวน 135 จุด พบวาเมล็ดผักชีมีลักษณะรูปทรงกลม ทำใหเวลาเมล็ด

ไหลลงรูทอปลูกเมล็ดสามารถลงอยางคลองตัว 

จากตารางที่ 1 ไดทำการวัดความชื้นในดินกอนปลูกและหลังปลูก โดยไดวัดทั้งหมด 135 จุดปลูกแบงออกเปนผัก 3 ชนิดคือ 

ผักบุง ผักช ีและผักกาดกวางตุง ซึง่ผักบุงมคีวามชืน้ในดนิกอนปลกุเฉลี่ยรอยละ 88.5 มคีวามชืน้ในดนิหลังปลุกเฉลี่ยรอยละ 92.4 ผักชีมี

ความชื้นในดินกอนปลุกเฉลี่ยรอยละ 92.0 มีความชื้นในดินหลังปลุกเฉลี่ยรอยละ 91.7 ผักกาดกวางตุงมีความชื้นในดินกอนปลุกเฉลี่ย
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รอยละ 87.9 มีความชื้นในดินหลังปลุก เฉลี่ยรอยละ 89.7 จะเห็นไดวากอนปลูกนั้น ดินมีความชื้นนอยกวา หลังปลูก เพราะวาหลังปลูก

นัน้มกีารรดนำ้จงึทำใหความชืน้ในดนิเพิ่มขึ้นตารางท่ี 3 เปรียบเทียบราคางานระบบทอดวยแบบดัง้เดมิและชุดโปรแกรมท่ีพัฒนาขึ้น 
 

ตารางที่ 1 ความชืน้ในดนิของจุดปลูกผักแตละชนดิ 

จุดปลูกท่ี ผักบุง ผักชี ผักกาดกวางตุง 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

1 73.5 93.6 87.9 88.8 82.4 86.1 

2 55.6 92.3 92.3 87 89.4 89.4 

3 78.4 92.3 84.3 86.4 92.3 85.5 

4 85.6 92.3 92.3 87.3 83.4 92.3 

5 83.4 92.3 92.3 92.3 85.6 70 

6 87.8 93.6 93.6 92.3 73.5 86.8 

7 92.3 92.3 92.3 92.3 75.3 86.4 

8 84 92.3 92.3 92.3 73.5 86.7 

9 88.2 92.3 84.6 92.3 74.3 84.3 

10 92.3 92.3 92.3 92.3 93.6 93.6 

11 92.3 92.3 93.6 93.6 92.3 92.3 

12 92.3 93.6 92.3 92.3 83.7 87.6 

13 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

14 89.4 93.6 92.3 92.3 92.3 92.3 

15 89.4 92.3 92.3 92.3 93.6 92.3 

16 82.8 92.3 87.9 92.3 92.3 87.6 

17 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

18 87.6 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

19 89.7 93.6 92.3 92.3 93.6 92.3 

20 92.3 92.3 93.6 92.3 93.6 92.6 

21 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

22 74.9 92.3 92.3 88.5 84.9 92.3 

23 92.3 92.3 92.3 92.3 83.4 87 

24 92.3 92.3 92.3 92.3 88.9 89.1 

25 93.6 92.3 93.6 92.3 87.9 92.3 

26 93.6 93.6 92.3 92.3 73 82.5 

27 92.3 92.3 93.6 92.3 87.6 92.3 

28 92.3 92.3 93.6 92.3 92.3 92.3 
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ตารางที่ 1 ความชืน้ในดนิของจุดปลูกผักแตละชนดิ (ตอ) 

จุดปลูกท่ี ผักบุง ผักชี ผักกาดกวางตุง 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

กอนปลูก (%) 

ความชืน้ในดนิ

หลังปลูก (%) 

29 86.1 92.3 92.3 89.1 92.3 92.3 

30 93.6 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

31 87.3 92.3 93.6 92.3 93.6 93.6 

32 92.3 92.3 92.3 92.3 87.6 92.3 

33 92.3 97 92.3 92.3 92.3 86.1 

34 92.3 93.6 93.6 93.6 92.3 93.2 

35 92.3 92.3 93.6 92.3 87.9 92.3 

36 82.3 92.3 92.3 92.3 87.3 92.3 

37 87.9 92.3 93.6 92.3 92.3 92.3 

38 86.1 92.3 92.3 92.3 86.4 84.6 

39 92.3 92.3 93.6 92.3 92.3 92.3 

40 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 92.3 

41 92.3 92.3 92.3 89.4 82.8 74 

42 92.3 92.3 92.3 92.3 84.5 92.3 

43 89.7 84 93.6 92.3 87.5 92.3 

44 92.3 89.4 92.3 92.3 92.3 92.3 

45 92.3 92.3 87 92.3 87.6 92.3 

คาเฉลี่ย 88.5 92.4 92.0 91.7 87.9 89.7 
      

 ทางคณะผูจัดทำไดทำการออกแบบโครงสรางตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย ที่ควบคุมดวยโปรแกรม

คอมพวิเตอร พบวารูปแบบโครงสรางที่ใชเอลูมเินียมโปรไฟล สามารถรับน้ำหนักและเปนรางเลื่อนใหชุดปลูกเคลื่อนที่ สามารถประกอบ

ไดงาย และมคีาการเสยีรูปต่ำ   
 

4. สรุปผลการทดลอง 

จากการออกแบบการทำงานของตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัยโดยระบบชุดควบคุมการเคลื่อนที่ 

สั่งงานดวยบอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino รุน Uno R3 ที่เขียนโปรแกรม Arduino IDE 1.8.13 ควบคุมและปอนชุดคำสั่งเขาบอรด

ไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อทดลองการปลูกผักและรดน้ำ ดวยผัก 3 ชนิด ที่มีเมล็ด 3 ขนาด ไดแก ผักบุงที่มีเมล็ดเปนรูปทรงสามเหลี่ยม

จำนวน 45 หลุม ผักชมีเีมล็ดเปนรูปทรงกลมจำนวน 45 หลุม ผักกาดกวางตุงมเีมล็ดเปนรูปทรงกลมจำนวน 45 หลุม ตนแบบระบบปลูก

และรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัยใชเวลาในการปลูกผักตอ 1 แปลงปลูกใชเวลาทั้งหมด 23.15 นาที จากการออกแบบการเคลื่อนที่

ของชุดปลูกในแนวแกน Y เปนการปลูกทีละแถว แลวกลับมาเริ่มปลูกแถวตอไปใหม ทำใหใชเวลาในการทำงานนาน เนื่องจากเปนการ

ปลูกทีละแถว แลวกลับมาเริ่มปลูกแถวตอไปใหม จะใชเวลาในการทำงานตอ 1 แปลงปลูกประมาณ 29.00 นาที จากนั้นคณะผูจัดทำจึง
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ทำการเปลี่ยนระบบการเคลื่อนที่ในแนวแกน Y เปนการเคลื่อนที่ตอเนื่องเปนรูปตัวเอส (S) ไมตองกลับมาเริ่มตนทำงานที่แถวปลูกใหม 

ทำใหใชเวลาลดลง ในการทำงานทัง้หมดตอ 1 แปลงปลูกประมาณ 23.15 นาท ีหรือทำใหเวลาการปลูกลดลง 5.85 นาที 

 ผูใชงานตนแบบระบบปลูกและรดน้ำผักอัตโนมัติสำหรับผูสูงวัย ไมควรใหอุปกรณภายในวงจรหรือภายในระบบไฟฟาโดนน้ำ

โดยเด็ดขาด เนื่องจากสายไฟและแตละวงจรไฟฟามีความซับซอนมาก หากผูใชงานไมระมัดระวังในการใชงาน เชน มือที่เปยกแลวไปจับ

วงจรไฟฟา อาจสงผลเสยีตอทรัพยสนิและชวีติได 
 

5. กติตกิรรมประกาศ 

ขอขอบพระคุณ ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกลและการผลิต มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตเฉลิมพระเกียรติ จังหวัด

สกลนคร ที่ใหการสนับสนุนอุปกรณและสถานที่ในการดำเนนิงานในคร้ังนี้ 
 

6. เอกสารอางองิ 

[1]  สุเทพ ทองแพ (2558) ความรูพื้นฐานเรื่อง ดิน-ปุย-น้ำ สำหรับการปลูกพืช. ความรูพื้นฐานเรื่อง ดิน-ปุย-น้ำ สำหรับการปลูกพืช. URL: 

http://www.eto.ku.ac.th. ดูเม่ือวันท่ี 5 มกราคม 2564. 

[2]  สำนักพัฒนาการถายทอดเทคโนโลยี กรมสงเสริมการเกษตร (2561). เอกสารคำแนะนำที่ 3/2561 เรื่อง การปลูกผักสำหรับคนเมือง. ศูนย

วิทยบริการเพื่อสงเสริมการเกษตร สำนักงานเลขานุการกรม กรมสงเสริมการเกษตร. แหลงที่มา :  https://esc.doae.go.th/การปลูกผัก

สำหรับคนเมือง. ดูเม่ือวันท่ี 7 มกราคม 2564. 

[3] กิตติพงศ เถินมงคล, ปฏิภาณ จำปาคำ และ สุพิชชา อุนเดช. 2559. นวัตกรรมการปลูกผักอัตโนมัติดวยแขนกลแบบขนาน. ปริญญา

นิพนธ. มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกำแพงแสน. 

[4]   ศักดิ์ชัย ศรีมากรณ. 2554. การพัฒนาโปรแกรมสําหรับเครื่องซีเอ็นซีขนาดเล็กดวยไมโครคอนโทรลเลอร. วารสารวิชาการคณะเทคโนโลยี

อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏลําปาง ปท่ี 4 (ฉบับท่ี 1): 48-55. 

[5]   สุกัญญา ทองเชื้อ, วิศวะ สื่อสุวรรณ, สิทธิชัย โรจนรุงศศิธร และ บุญธง วสุริย. 2551. ระบบควบคุมแขนกลทาสีผนังแบบอัตโนมัติ, หนา 

600-696. ใน การประชุมวิชาการระดับนานาชาติการจัดการเทคโนโลยีและนวัตกรรม ครั้งท่ี 4 มหาวิทยาลัยราชภัฏมหาสารคาม.  

[6]   ทรงชัย แซตั้ง และคณะ. 2551.การพัฒนาตนแบบตัวควบคุม CNC 3 แกนดวยตัวประมวลผลสัญญาณดิจิทัล, การประชุมทางวิชาการของ

มหาวิทยาลัยเกษ ตรศาสตร ครั้งท่ี 46 (สาขาสถาปตยกรรมศาสตรแลวิศวกรรมศาสตร สาขาทรัพยากรธรรมชาติและสิ่งแวดลอม). 

มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร, กรุงเทพฯ หนา 265-272. 

 

 


