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บทคัดย่อ  

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์ เพื่อออกแบบ สร้างแปลงปลูกพืชแบบหมุน และหาประสิทธิภาพการท างานของระบบอัตโนมัติ
ส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน มีวิธีด าเนินการวิจัยดังนี้ การออกแบบระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุนซึ่งประกอบด้วย
แปลงรางปลูกพืช วงล้อส าหรับหมุน และส่วนฐาน  การประกอบโครงสร้างตามที่ออกแบบ ท าการติดตั้งอุปกรณ์และวงจรควบคมุ
การท างาน จากนั้นเขียนโปรแกรมค าสั่งควบคุมการท างาน และทดสอบการท างานและหาประสิทธิภาพการท างานของระบบ
อัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ผลการวิจัยพบว่า การเคลื่อนที่ตามต าแหน่งมีค่าความคาดเคลื่อนเฉลี่ยไม่เกิน ±0.5 มีคาบ
การเคลื่อนของการหมุนเฉลี่ยมากท่ีสุดคือ 274.22 วินาที การควบคุมปริมาณน ้าของระบบตามเวลาที่ก าหนด 60 วินาที ได้ปริมาณ
น ้าเฉลี่ยคือ 1995.20 มิลิลิตร การทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วน 1 : 1 ผสมกับน ้าในปริมาณที่
เพิ่มขึ้น ค่า EC จะน้อยลง และค่า pH จะเพิ่มขึ้น 
 
ค าหลัก: ปลูกพืชแบบหมุน, ระบบอัตโนมัติ, เกษตรอัจฉริยะ 
 
Abstract 
 This research purposed to design and build a rotary plantation plot and to evaluate the effectiveness 
of the automatic systems for rotary plantation plot. The research methods were as follows: designing an 
automatic system for the rotary plantation plot, assembling the structure as designed to create the automatic 
systems for the rotary plantation plot, installing the equipment and control circuits, programming operation 
control commands, and testing the operation and performance of automatic systems for the rotary plantation 
plots. The results of the research showed that the effect of the positional motion implied the tolerance of not 
more than ±0.5, and the highest average period of movement in one cycle was 274.22 seconds (ml) at the 
specified time. It indicated that the average amount of water to 1995.20 ml could be controlled within 60 
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seconds. The test results for measuring the EC and pH values of Fertilizer A and Fertilizer B in a 1:1 ratio mixed 
with an increasing amount of water to make the Fertilizer over-diluted were measured. It implied that when 
more fertilizer was mixed with water, the EC value decreased and the pH value increased. 
 
Keywords: Rotary Garden, Automatic Systems, Smart Farming 

 
บทน า 

การเกษตรในเมือง เป็นหนึ่งในอุตสาหกรรมที่เติบโตเร็วท่ีสุดในหลายประเทศ ขณะที่ประชากรโลกยังคงเพิ่มสูงขึ้นเรื่อยๆ 
ผลผลิตทางการเกษตรเพื่อบริโภคจึงต้องเพิ่มตามด้วย (กรวิทย์ กระจ่างพันธ์, ถิระวรรธน์ สืบธนะวงษ์ และ สุขสันติ์ หวังสถิตวงษ์, 
2561) การใช้ชีวิตของคนที่ต้องท างานต่างจังหวัด ต่างพ้ืนท่ี และจะต้องพักอาศัยตามหอพัก บ้านเช่า ห้องแถว หรือคอนโดมิเนียม 
ซึ่งมีพ้ืนท่ีจ ากัดตามราคาและความแออัดของประชากรในพื้นที่น้ันๆ จึงไม่มีพื้นที่เพียงพอส าหรับเพาะปลูก ลักษณะของการเพราะ
ปลูกส าหรับบุคคลหรือครอบครัวที่มีพื้นที่จ ากัด ส่วนใหญ่จะเป็นการปลูกลงในกระถางหรือภาชนะอื่นๆ ที่สามารถเคลื่อนย้ายได้
สะดวกและสามารถวางในพื้นที่ขนาดเล็กได้ เช่น ระเบียง มุมพักผ่อนในห้อง ห้องนอน ห้องครัวในคอนโดมิเนียม เป็นต้น          
(จูนลิฎา โยธาทิพย์, พาสินี สุนากร และ พัชรียา บุญกอแก้ว, 2553) ด้วยเหตุนี้การเกษตรแบบในอาคารจึงเป็นอีกทางเลือกหนึ่งเพือ่
เพิ่มผลผลิตทางการเกษตรให้เพียงพอต่อความต้องการ เนื่องจากให้ผลผลิตที่สูงกว่า เร็วกว่า โดยใช้ทรัพยากรที่น้อยกว่า เพราะ
สามารถควบคุมสภาพแวดล้อมได้ นอกจากนี้ยังสามารถใช้เทคโนโลยีควบคุมเพื่อเพิ่มผลผลิตได้อีกด้วย (กรวิทย์ กระจ่างพันธ์,      
ถิระวรรธน์ สืบธนะวงษ์ และ สุขสันติ์ หวังสถิตวงษ์, 2561) 

การปลูกผักในดินมักประสบปัญหาความอุดมสมบูรณ์ของดินลดลง ส่งผลให้ความสามารถในการให้ผลผลติลดลงและไมไ่ด้
คุณภาพ ยังมีปัญหาการขาดทุนเนื่องจากปุ๋ยเคมีและสารเคมีมีราคาแพงมากขึ้น  (อภิสิทธิ์ ชิตวณิช, ปราโมทย์ พรสุริยา และ 
ธนาวัฒน์ เยมอ, 2563) การปลูกผักไฮโดรโปนิกส์เป็นการปลูกผักที่สามารถควบคุมกระบวนการผลิตได้ สามารถลดการใช้สารเคมี
ทางการเกษตร ส่งผลให้ได้ผลผลิตผักที่มีคุณภาพและยังเป็นการผลิตผักที่สามารถท าได้ในสภาพพื้นที่ที่ไม่เหมาะสมส าหรับการท า
การเกษตร (กรมส่งเสริมการเกษตร, 2558) เป็นวิธีการปลูกพืชโดยใช้อาหารแทนดิน โภชนาการคือสารละลายธาตุอาหารพืชที่ส่ง
ตรงไปยังระบบราก ในสภาวะที่เหมาะสมที่สุดช่วยให้มั่นใจได้ว่าจะได้ผลผลิตสูงและมีคุณภาพสูงในเวลาอันสั้น (Sadov et all, 
2012) 

ในปัจจุบันเราเริ่มเห็นเกษตรกรรุ่นใหม่เริ่มใช้เทคโนโลยีเป็นตัวขับเคลื่อนการผลิต การจัดการ และการบริหารการท างาน
ภายในฟาร์มหรือในไร่มากยิ่งข้ึน ซึ่งเทคโนโลยีการเกษตรเหล่านี้เป็นส่วนหนึ่งที่ช่วยยกระดับประสิทธิภาพการเพาะปลูก รวมทั้งท า
ให้การใช้ทรัพยากรต่าง ๆ เช่น น ้า ปุ๋ย พื้นที่เพาะปลูก และแรงงานให้มีคุณภาพมากกว่าการท าการเกษตรแบบดั้งเดิมที่เน้นการใช้
แรงคนเป็นหลัก เช่น การใช้หุ่นยนต์ตรวจหาและจ าแนกขนาดผลผลิต เครื่องจักรกลเพื่อเก็บข้อมูลการปลูกพืช การใช้ข้อมูลจาก
เทคโนโลยีในการส ารวจพื้นที่ ก าจัดศัตรูพืช เก็บเกี ่ยวผลผลิต และเทคโนโลยีที่ทันสมัยนี้เอง ล้วนเป็นส่วนส าคัญที่ช่วยเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการเพาะปลูก และลดต้นทุนในการดูแลและจัดการลงได้อย่างเห็นได้ชัด (Grotech, 2021) 

จากปัญหาพื้นท่ีในการเพาะปลูกของคนท่ีอาศัยตามหอพัก บ้านเช่า ห้องแถว หรือคอนโดมิเนียม ซึ่งมีพื้นท่ีค่อนข้างจ ากัด 
ผนวกกับเทคโนโลยีการเพาะปลูกในปัจจุบัน เช่น การปลูกผักแบบไฮโดรโปนิกส์ การปลูกพืชในตั้ง ระบบควบคุมการรดน ้าต้นไม้ 
การปลูกพืชโดยใช้แสงไฟจากแอลอีดี เป็นต้น ด้วยเทคโนโลยีและรูปแบบการปลูกพืชที่หลากหลาย จึงน ามาสู่แนวทางการพัฒนา
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ระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ซึ่งเป็นการปลูกพืชแบบใหม่ โดยเป็นการปลูกพืชในวงล้อท่ีมีการควบคุมการหมุน และ
ควบคุมปริมาณแสงท่ีเหมาะสม เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการเจริญของพืชให้เร็วขึ้น 
 
วัตถุประสงค ์

1. เพื่อออกแบบและสร้างแปลงปลูกพืชแบบหมุน 
2. เพื่อพัฒนาระบบอัตโนมัติและหาประสิทธิภาพการท างานของระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 

 
วิธีด าเนินการวิจัย 

การด าเนินการวิจัยการพัฒนาระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ออกแบบและสร้างโครงสร้างและระบบ    
การท างาน ติดตั้งระบบควบคุมการหมุนและโปรแกรมค าสั่งควบคุมการท างาน และทดสอบเพื่อหาประสิทธิภาพการท างานของ
ระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน มีรายละเอียดดังนี้ 

1.  การออกแบบระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
 1.1 ออกแบบโครงสร้างของเครื่องมือ ด้วยโปรแกรมการออกแบบโครงสร้าง 3 มิติ ซึ่งประกอบด้วย 3 ส่วน คือ       

1) รางปลูกพืช ขนาดความกว้าง 0.10 เมตร ความสูง 0.05 เมตร ความยาว 1 เมตร มีรูทั้งหมด 5 รู มีระยะห่าง 0.20 เมตร แขวน
ด้วยเชือก ยาว 40 เซนติเมตร 2) ส่วนที่เป็นวงล้อที่มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 100 เซนติเมตร 2 วง เชื่อมต่อกันด้วยคานท่อกลม
ยาว 110 เซนติเมตร จ านวน 8 คาน ท าหน้าที่ห้อยรางปลูกพืชและเคลื่อนที่เป็นวงกลมเพื่อหมุนเวียนลงไปรับน ้าและปุ๋ย และ      
3) ส่วนฐาน ขนาดกว้าง 110 เซนติเมตร ยาว 120 เซนติเมตร ท าหน้าที่เป็นฐานรองรับวงล้อและเป็นถาดใส่น ้าและปุ๋ยดังภาพที่ 1 
และภาพที่ 2 

 
 

ภาพที่ 1 การออกแบบระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
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ภาพที่ 2 การออกแบบรางปลูกพชื 

 
 1.2 ออกแบบระบบควบคุม ระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุนทีค่วบคุมการท างานด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
(Arduino Mega 2560) ทีร่ับค่าข้อมูล EC Sensor, pH Sensor, Keypad, Infrared Sensor และ RTC มาประมวลผลแล้วสั่งการ
ไปยังอุปกรณ์ต่างๆ โดยการกด Keypad สั่งการให้ motor ท างานด้วยความเร็วที่ตั ้งไว้ 4 ระดับ RTC มีหน้าที่ควบคุมเวลา                
การเปิด-ปิด LED Grow Light ขณะเดียวกัน Arduino จะรับค่าจาก EC Sensor มาประมวลผลและสังการเปิด-ปิดปั้มน ้าเพื่อเติม
สารละลายธาตุอาหารพืช และแสดงสถานการณ์ท างานผ่านจอ LCD และบันทึกข้อมูลไว้ใน SD Card ดังภาพท่ี 3  

 

 
 

ภาพที่ 3 แผนภาพการท างานระบบอัตโนมัตสิ าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
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2. การประกอบโครงสร้างตามที่ออกแบบเพื่อสร้างระบบอัตโนมัตสิ าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
 โครงสร้างระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุนส่วนวงล้อ ท าจากเหล็กกล่องขนาด กว้าว 2.5 เซนติเมตร ยาว

2.5 เซนติเมตร ดัดโค้งเป็นวงกลม 2 วง ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 100 เซนติเมตร เชื่อมต่อกันด้วยคานเหล็กขนาด 1.6 เซนติเมตร  
ยาว 110 เซนติเมตร จ านวน 8 คาน (ภาพที่ 4 ก) ส่วนฐานใช้เหล็กกล่อง เชื่อมต่อกันเป็นเป็นฐานขนาด กว้าง 110 เซนติเมตร ยาว 
120 เซนติเมตร สูง 60 เซนติเมตร (ภาพที่ 4 ข) น ารางปลูกพืชต่อกับคานโดยคานจะผูกกับเชือก น ารางมาแขวน (ดังภาพที่ 4 ค)
ส่วนฐานยึดติดมอเตอร์และล้อด้านบน จ านวน 2 ล้อ น าโซ่มาคล้อง (ดังภาพที่ 4 ง) เพื่อใช้ในการขับเคลื่อนในการหมุน และน าส่วน
ล้อติดตั้งรางปลูกพืช มาวางบนส่วนฐาน ดังภาพที่ 5 
 

 

  
 

ก. ส่วนวงล้อ 
 

 

ข. ส่วนฐาน 
 

  
 

ค. ส่วนล้อตดิตั้งรางปลูกพืช 
 

ง. ส่วนฐานติดตั้ง มอเตอร์และโซ่ในการขับเคลื่อน 
     

 
ภาพที่ 4 การท าโครงสร้างระบบอัตโนมัตสิ าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
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ภาพที่ 5 การติดตั้งโครงสร้างระบบอัตโนมัตสิ าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
 

3. การติดตั้งอุปกรณ์ และวงจรควบคุมการท างานน าส่วนโครงสร้าง ดังภาพท่ี 4 ต่อเข้ากับหลอดไฟส าหรับปลูกพืช และ
ระบบน ้าซึ่งประกอบด้วยแทงน ้าและปั้มน ้า ดังภาพท่ี 6 และติดตั้งอุปกรณ์ ตู้ควบคุมและวงจรการควบคุม ดังภาพท่ี 7  

 

 
 

ภาพที่ 6 การสร้างระบบอัตโนมตัสิ าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
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 ตู้ควบคุมการท างาน ด้านหน้าประกอบด้วยหน้าจอแสดงผลการท างาน ไฟแสดงสถานการณ์ท างาน คีย์แพด และสวิทช์ 
ปิด-เปิด ภายในตู้ควบคุมประกอบด้วยด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ (Arduino Mega 2560) ท างานร่วมกับเซ็นเซอร์วัดค่าความเป็น
กรด-เบส (pH sensor) เซ็นเซอร์วัดค่าการน าไฟฟ้าของน ้า (EC sensor) และสั่งการหมุนด้วยสเต็ปปิ้งมอเตอร์ ดังภาพท่ี 7 

 

   
                                       ก ตู้ควบคุม                             ข วงจรควบคุม 

 

ภาพที่ 7 ระบบควบคุมการท างาน 
 

4.  การเขียนโปรแกรมค าสั่งควบคมุการท างาน  
 เขียนโปรแกรมค าสั ่งควบคุมการท างาน ด้วยโปรแกรม Arduino IDE v.1.8.19 (Integrated Development 

Environment) เป็นเครื่องมือที่ใช้ในการพัฒนาโปรแกรมบนแพลตฟอร์ม Arduino และอัพโหลดโปรแกรมที่พัฒนาส าเร็จแล้วลง
บนตัวบอร์ด ดังภาพท่ี 8 

 

 
 

ภาพที่ 8 โปรแกรมค าสั่งควบคมุการท างาน Arduino IDE v.1.8.19 
 



 

652 

5. การทดสอบและการเก็บข้อมูลการท างานระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
    ในการทดสอบและการเก็บรวบรวมข้อมูล ดังมีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 
 5.1 การทดสอบการเคลื่อนที่ตามต าแหน่ง โดยด้วยการก าหนดค่า Pulse จากมอเตอร์  ตามจ านวนรอบตั้งแต่ 
จ านวน 2 ถึง  10  รอบ โดยได้ก าหนดจะอ้างอิงเริ่มต้น เพื่อหาระยะที่เคลื่อนที่ว่ากลับมาที่ต าแหน่งอ้างอิง และหาค่าความคาด
เคลื่อนในการเคลื่อนที่ ดังตารางที่ 1 
  5.2 การทดสอบคาบการเคลื่อนท่ีในหนึ่งรอบ โดยการก าหนดค่าดีเลย์ จากคีย์แพด 4  ระดับ จับเวลาที่เคลื่อนที่ครบ 
1 รอบ ค่าท่ีได้น ามาค านวณอัตราเร็วเชิงเส้น และอัตราเร็วเชิงมุม ดังตารางที่ 2  
 5.3 การทดสอบการควบคุมปริมาณน ้า (มิลลิลิตร) ตามเวลาที่ก าหนด โดยการเปิด-ปิด ปั้มน ้าตามเวลาที่ก าหนด โดย
ก าหนดจากระบบวงจรควบคุม ดังตารางที่ 3 
 5.4 การทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B โดยผสมปุ๋ย A  และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วน 1 : 1 จากนั้น
เพิ่มปริมาณน ้าครั้งล่ะ 5000 ml ท าการวัดค่า EC และ ค่า pH  จากเซนเตอร์ ดังตารางที่ 4 
 5.5 การทดสอบการวัดค่า EC และ PH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วนต่างๆ ทดสอบโดย ให้ปริมาณปุ๋ย A และ
ปริมาณน ้าท่ีคงที่ และ ให้ปริมาณปุ๋ย B และปริมาณน ้าท่ีคงที่ ดังตารางที่ 5 
 
ผลการวิจัย 

จากผลการทดสอบและเก็บรวมรวมข้อมูลการท างานของระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ดังผลต่อไปนี้ 
 
ตารางที่ 1 ผลการควบคุมของต าแหน่งการหมุน 
 

จ านวนรอบ 
(รอบ) 

Pulse 
Motor 

ความคลาดเคลื่อน (เซนติเมตร) 
เฉลี่ย 

คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 คร้ังท่ี 3 คร้ังท่ี 4 คร้ังท่ี 5 

2 68175 -0.4 -0.3 -0.6 -0.2 -0.4 -0.38 
4 136350 0.1 0.3 -0.3 0.1 0.1 0.06 
6 204526 0.3 0.4 0.7 -0.1 -0.2 0.22 
8 272701 0.1 0.6 0.7 0.4 0.6 0.48 
10 340876 -0.8 0.1 -0.1 -0.3 -0.9 -0.40 

หมายเหตุ: ค่า pulse มาจากการหาคา่ pulse เฉลี่ยในหน่ึงรอบซึ่งมคี่าเท่ากับ 34087.6 
ค่าลบหมายถึงระยะที่เคลื่อนที่ยังไม่ถึงรอบที่ก าหนด 

 ค่าบวกหมายถึงระยะที่เคลื่อนที่เกนิรอบท่ีก าหนด 
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จากตารางที่ 1 ผลการเคลื่อนที่ตามต าแหน่ง ด้วยการก าหนดจ านวน Pulse ของมอเตอร์ จ านวน 2 ถึง 10 รอบ ท าการ
ทดลองจ านวน 5 ครั้ง แล้วน ามาหาค่าเฉลี่ย พบว่าจ านวนรอบที่มีค่าลบคือ จ านวน 2 รอบ และ 10 รอบ มีค่าความคาดเคลื่อน
เฉลี่ย -0.38 และ – 0.04  ส่วนจ านวนรอบที่มีค่าบวกคือ จ านวน 4, 6,  และ 8 มีค่าความคาดเคลื่อนเฉลี่ย 0.06, 0.22 และ 0.48 
ตามล าดับ ซึ่งพบว่าค่าความคาดเคลื่อนมากที่สุด 0.15% จ านวน 8 รอบ ที่ 272701 pulse 
 
ตารางที่ 2 ผลของคาบการเคลื่อนที่ในหนึ่งรอบ 

ระดับความเร็ว 
ดีเลย ์

(มิลลิวินาที) 

คาบการเคลื่อนที่ (วินาที) 
เฉลี่ย 

อัตราเร็ว 
เชิงมุม 

(เรเดียน/วินาที) 

อัตราเร็ว 
เชิงเส้น 

(เมตร/วินาที) ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่ 3 ครั้งที่ 4 ครั้งที่ 5 

1 4,000 274.36 274.10 274.32 274.32 273.98 274.22 0.023 0.012 

2 3,000 205.97 205.77 205.73 205.91 205.68 205.81 0.031 0.016 

3 2,000 137.41 137.45 137.26 137.51 137.37 137.40 0.046 0.024 

4 1,000 69.04 68.98 68.95 69.03 68.97 68.99 0.091 0.048 

จากตารางที่ 2 ผลของคาบการเคลื่อนที่ในหนึ่งรอบ พบว่า ระดับความเร็วที่ 1 ดีเลย์ 4000 มิลลิวินาที มีคาบการเคลื่อนที่
เฉลี่ยมากที่สุดคือ 274.22 วินาที โดยมีอัตราเร็วเชิงมุมเท่ากับ 0.023 เรเดียน/วินาที และระดับความเร็วที่ 4 มีคาบการเคลื่อนที่
เฉลี่ยน้อยท่ีสุดคือ 68.99 วินาที โดยมีอัตราเร็วเชิงมุมเท่ากับ 0.091 เรเดียน/วินาที 
 
ตารางที่ 3 ผลการควบคุมปริมาณน ้า (มิลลลิิตร) ตามเวลาที่ก าหนด 
 

เวลา 
(วินาที) 

ปริมาณ (มิลลิลิตร) เฉลี่ย 
(มิลลิลิตร) 1 2 3 4 5 

10 305 311 304 309 305 306.80 

20 601 601 606 603 606 603.40 

30 905 907 911 911 915 909.80 

40 1155 1164 1170 1181 1178 1169.60 

50 1463 1463 1464 1471 1466 1465.40 

60 1958 2029 2037 1977 1975 1995.20 

จากตารางที่ 3 ผลการควบคุมปริมาณน ้า (มิลลิลิตร) ตามเวลาที่ก าหนด โดยการทดสอสบเปิดปิดน ้าทุก 10 วินาที              
แล้วหาค่าเฉลี่ย พบว่า 60 วินาที สามารถควบคุมปริมาณน ้าเฉลี่ย 1995.20 มิลิลิตร หรือมีอัตราการไหลเท่ากับ 0.033 ลิตร/วินาที 
 
 
 



 

654 

ตารางที่ 4 ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วน 1 : 1 
 

อัตราส่าน (มิลลลิิตร) ค่า EC 
(มิลลิซีเมนต์/เซนติเมตร) 

ค่า pH 
น ้า ปุ๋ย A ปุ๋ย B 

1000 5 5 1.62 8.19 

1500 5 5 1.30 8.55 

2000 5 5 1.09 8.74 

2500 5 5 No solution 8.82 

จากตารางที่ 4 ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วน 1 : 1 ผสมกับน ้าในปริมาณที่
เพิ่มขึ้นเพื่อให้ปุ๋ยเกินการเจือจาง แล้ววัดค่า EC และ pH พบว่า เมื่อปุ๋ยผสมกับน ้ามากขึ้น ค่า EC จะน้อยลง และค่า pH จะเพิ่มขึ้น 
ซึ่งการลดลงของค่า EC แสดงให้เห็นว่าปุ๋ยหรือสารอาหารในสารละลายธาตุอาหารพืชลดลง ระบบสั่งเปิดปั้มเพื่อเติมสารละลายธาตุ
อาหารพืช 
 
ตารางที่ 5 ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ PH ของปุ๋ย A และ ปุย๋ B ในอัตราส่วนต่าง ๆ  
 

อัตราส่าน (มิลลลิิตร) ค่า EC  
(มิลลิซีเมนต์/เซนติเมตร) 

ค่า pH 
น ้า ปุ๋ย A ปุ๋ย B 

1000 5 5 1.62 8.19 

1000 5 10 2.15 8.04 

1000 5 15 2.76 7.92 

1000 5 20 3.46 7.65 

1000 5 25 3.97 7.67 

1000 10 5 2.17 8.21 

1000 15 5 2.81 8.17 

1000 20 5 3.39 8.07 

1000 25 5 3.91 8.01 

จากตารางที่ 5 ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วนต่าง ๆ พบว่า ปริมาณน ้า 1000 
มิลลิลิตร กับอัตราส่วนของปุ๋ย A และปุ๋ย B ที่เพ่ิมขึ้น มีผลท าให้ค่า EC เพิ่มขึ้น และค่า pH จะลดลง 
 



 

655 

สรุปและอภิปรายผลการวิจัย 
การพัฒนาระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน มีวัตถุประสงค์เพื่อออกแบบ สร้างแปลงปลูกพืชแบบหมุนและ  

หาประสิทธิภาพการท างานของระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ซึ่งได้มีการพัฒนาโปรแกรมควบคุมระบบอัตโนมัติ
ส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ควบคุมความเร็วและคาบการเคลื่อนที่ วัดค่า EC และค่า pH ของสารละลายธาตุอาหารพืช แล้วน า 
ผลการเปลี่ยนแปลงของสารละลายธาตุอาหารพืชมาวิเคราะห์เพื่อเพิ่มปริมาณสารละลายธาตุอาหารพืช 
 ผลการวิจัย พบว่า 1) ผลการออกแบบระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ประกอบด้วย การออกแบบโครงสร้าง
ระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน และออกแบบวงจรควบคุมการท างานของระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน 
2) ผลการสร้างระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ประกอบด้วย รางปลูกพืชที่ห้อยอยู่กับส่วนที่เป็นวงล้อขนาดเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 100 เซนติเมตร ยาว 110 เซนติเมตร ที่เคลื่อนที่เป็นวงกลมเพื่อหมุนวนลงไปรับน ้าและปุ๋ย ส่วนฐาน ขนาดกว้าง 110 
เซนติเมตร ยาว 120 เซนติเมตร ท าหน้าที ่ เป็นฐานรองรับวงล้อและเป็นถาดใส่น  ้าและปุ ๋ย  ควบคุมการท างานด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega 2560 ที่เขียนค าสั ่งด้วยโปรแกรม Arduino IDE 3) ผลการเคลื่อนที่ตามต าแหน่งด้วย     

การก าหนดจ านวน Pulse ของมอเตอร์ ซึ่งมีค่าความคาดเคลื่อนไม่เกิน ±0.5 เซนติเมตร โดยค่าที่เป็นลบหมายถึงระยะที่เคลื่อนที่
ยังไม่ถึงรอบที่ก าหนด และค่าบวกหมายถึงระยะที่เคลื่อนที่เกินรอบที่ก าหนด 4) ผลของคาบการเคลื่อนที่ในหนึ่งรอบ พบว่า ระดับ
ความเร็วที่ 1 ที ่ดีเลย์ 4000 มิลลิวินาที มีคาบการเคลื่อนที่เฉลี่ยมากที่สุดคือ 274.22 วินาที และระดับความเร็วที่ 4 มีคาบ        
การเคลื่อนที่เฉลี่ยน้อยที่สุดคือ 68.99 วินาที 5) ผลการควบคุมปริมาณน ้า (มิลลิลิตร) ตามเวลาที่ก าหนด พบว่า 60 วินาที สามารถ
ควบคุมปริมาณน ้าเฉลี่ย 1995.20 มิลิลิตร 6) ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วน 1 : 1   
ผสมกับน ้าในปริมาณที่เพ่ิมขึ้นเพื่อให้ปุ๋ยเกินการเจือจาง แล้ววัดค่า EC และ pH พบว่า เมื่อปุ๋ยผสมกับน ้ามากขึ้น ค่า EC จะน้อยลง 
และค่า pH จะเพิ่มขึ้น และ 7) ผลการทดสอบการวัดค่า EC และ pH ของปุ๋ย A และ ปุ๋ย B ในอัตราส่วนต่างๆ พบว่า ปริมาณน ้า 
1000 มลิลิลิตร กับอัตราส่วนของ A และ ปุ๋ย B ที่เพ่ิมขึ้น มีผลท าให้ค่า EC เพิ่มขึ้น     
    
ข้อเสนอแนะ 

1. สามารถพัฒนาต่อยอดเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการท างานโดยการเพิ่มระบบควบคุมอุณหภูมิอากาศและสารละลายธาตุ
อาหารพืช 

2. สามารถพัฒนาต่อยอดงานวิจัยระบบอัตโนมัติส าหรับการปลูกพืชแบบหมุน ให้สามารถดูข้อมูลหรือแจ้งเตือนผ่ าน  
แอปพลิเคชัน เช่นข้อมูลการเจริญเติบโตของพืช หรือแจ้งเตือนเมื่อระบบขัดข้อง 
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