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The Development of an Automatic Drip Control System via Smartphone
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บทคดัยอ
การวิจัยครั้งน้ีมีวัตถุประสงคเพ่ือ 1) พัฒนาระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน และ

2) ประเมินผลการทดลองใชระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน เครื่องมือประเมินผลการวิจัยคือ
แบบสอบถาม สถิติท่ีใชในการวิจัย ไดแก คาเฉลี่ย และสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน

ผลการวิจัยพบวา 1) ระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน มีวิธีการพัฒนาระบบตามวงจร
พัฒนาระบบสารสนเทศ โดยใช แผนภาพกิจกรรม (Activity Diagram) อธิบายกิจกรรมท่ีเกิดข้ึนในลักษณะกระแสการไหล
ของการทํางาน (Workflow) ภาษาท่ีใชพัฒนา ใชภาษาซีในการเขียนโปรแกรมควบคุมอุปกรณฮารดแวร และใชภาษาซีชารป
ในการเขียนโปรแกรมควบคุมผานสมารทโฟน อุปกรณท่ีใช ไดแก NodeMCU ESP8266 บอรด Arduino UNO R3 เซนเซอร
วัดความช้ืนในดิน รีเลย โมดูลแปลงไฟ สวิตชิงเพาเวอรซัพพลาย ปมนํ้า และโซลินอยดวาลว และ 2) ผลการประเมินระบบ
ควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน โดยผูเช่ียวชาญในภาพรวม อยูในระดับดี มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 3.87 ดวยสวน
เบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.37

คําสําคญั: ระบบควบคุม, นํ้าหยด, รดนํ้าอัตโนมัต,ิ สมารทโฟน

ABSTRACT
The purposes of the research were to develop The Automatic Drip Control System via

Smartphone, and to Evaluation trial of the Automatic Drip Control System via Smartphone. The research
tool is questionnaire. Statistical mean and standard deviation for data analysis.

The research findings showed that 1) The Automatic Drip Control System via Smartphone
development is based on integrated development of the activity diagram describes the events that occur
in the Workflow. Hardware control programmed with C language. Controller software via smartphone
programmed with C# language. The equipment adopts NodeMCU ESP8266, Arduino UNO R3 Board, Soil
Moisture Sensors, Relays, Power Converter Module, Switching Power Supply, Water pumps and solenoid
valves. 2) The result of the system evaluation by experts found that the performance of the system
overall in a good level with average is 3.87 and standard deviation 0.37.
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บทนาํ
ปจจุบันเทคโนโลยีมีความสําคัญตอการดํารงชีวิตเพราะวิวัฒนาการเหลาน้ันแทรกซึมอยูในทุกตารางการใชชีวิตของ

มนุษย มนุษยมีการพัฒนาคิดคนสิ่งอํานวยความสะดวกสบายตอการดํารงชีวิตเปนอยางมาก (จามจุรี และศิลปณรงค, 2560)
ท้ังในดานสุขภาพ ดานการเกษตร ดานการทองเท่ียว และกีฬา โดยสวนมากประชากรในประเทศไทยมีการประกอบอาชีพดาน
การเกษตรเปนหลัก ในการทําเกษตรน้ันมีการเพาะปลูกเพ่ิมมากข้ึน ไมวาจะเปนการเพาะปลูกแบบกินเอง หรือเพาะปลูกแบบ
ธุรกิจคาขาย โดยปจจัยสําคัญท่ีมีผลตอการเพาะปลูกพืชตาง ๆ ใหมีประสิทธิภาพ คือ การใหนํ้ากับพืชท่ีปลูกอยางเหมาะสม
และสม่ําเสมอ (นราธิป และธนาพัฒน, 2559) ตนไม หรือพืชตาง ๆ ตองการนํ้าสําหรับชวยในการเจริญเติบโต ซึ่งในการ
เจริญเติบโตตองมีการดูแลเอาใจใสเปนอยางดี และเปนระบบ

ผูพัฒนามีความสนใจท่ีจะแกไขปญหาการใหนํ้ากับพืชท่ีปลูก จึงไดมีแนวคิดท่ีจะนําเทคโนโลยีมาประยุกตใชกับการ
รดนํ้าตนไมโดยใชระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน โดยการเช่ือมตอแอปพลิเคชัน ใชระบบเครือขาย
ไรสายออกคําสั่ง NodeMCU เพ่ือสงกระแสไฟไปยังโซลินอยดวาลวไฟฟา ใหสามารถทําการเปด-ปดนํ้าหยด ตามท่ีสงคําสั่งไป
เพ่ือใหพืชพรรณไดนํ้าในปริมาณท่ีเหมาะสม และสม่ําเสมอ และยังชวยประหยัดเรื่องนํ้า รวมท้ังประหยัดเรื่องเวลาในการรดนํ้า
และประหยัดคาใชจายในการจางคนงานหรือรบกวนใครมาชวยรดนํ้าใหพืช ลดการสุมเสี่ยงในเรื่องของดานสุขภาพขณะท่ี
เกษตรกรตองรดนํ้าในสภาพอากาศท่ีรอน และยังชวยลดปญหาหากเกษตรกรไมสามารถรดนํ้าดวยตัวเองได

1. วตัถปุระสงคการวจิยั
1. เพ่ือพัฒนาระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมตัิดวยสมารทโฟน
2. เพ่ือประเมินผลการทดลองใชระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัตดิวยสมารทโฟน

2. เอกสารและงานวจิยัทีเ่กีย่วของ
2.1 ระบบควบคมุ

ระบบควบคุม คือ รูปแบบของระบบใด ๆ ท่ีมีการจัดองคประกอบตาง ๆ ภายในระบบเพ่ือใหมีผลตอบสนองของ
ระบบเปนไปตามท่ีตองการ สวนใหญจะอาศัยพ้ืนฐานทฤษฎีระบบเชิงเสนมาชวยในการวิเคราะหพิจารณาถึงความสัมพันธ
ระหวางเหตุผล (Cause-effect) ของแตละองคประกอบของระบบไมวาระบบควบคุมน้ันจะมีความซับซอนมากนอยเพียงไรก็
ตาม พ้ืนฐานของระบบควบคุมจะมีองคประกอบสําคัญ 3 สวนดังน้ี 1) อินพุต (อินพุต) คือวัตถุประสงคของการควบคุม
2) กระบวนการ (Process) คือข้ันตอน หรือหลักการท่ีใชในการควบคุม 3) เอาตพุต (เอาตพุต) คือคาท่ีไดรับจริง (เดวิด
บรรเจิดพงศชัย, 2551)

2.2 ความชื้นในดนิ
ความช้ืนในดินจะเปนประโยชนตอพืชไดอยางไร จะแสดงความสัมพันธระหวางการกระจายความช้ืนในดิน และนํ้าท่ี

เปนประโยชนตอพืช (Relationship between plant available water and water distribution in the soil) หลังจากฝน
ตก ดินจะมีระดับความช้ืนเทากับจุดอ่ิมตัว (saturation) เปนระดับท่ีเน้ือดินเต็มไปดวยนํ้าท่ีระดับน้ีเน้ือดินจะไมยึดเกาะนํ้า จึง
เปนการงายท่ีจะนํานํ้าออกจากอนุภาคดิน โดยการระเหยจากหนาดิน และซึมลึกในดินช้ันลางดวยแรงโนมถวงของโลก พืชจึง
ใชประโยชนจากนํ้าในดินประเภทน้ีไดนอยมาก และนํ้าท่ีระดับน้ีจะซึมลึกไปช่ัวระยะเวลาหน่ึงก็จะหยุดซึมลึก ขณะน้ันระดับ
ความช้ืนในดินคอนขางคงท่ี เรียกวา ความจุภาคสนาม (field capacity) ท่ีระดับน้ีพืชสามารถนําไปใชประโยชนไดงาย โดยนํ้า
จะไหลมาชา ๆ ในดิน เปรียบเสมือนนํ้าท่ีอยูน่ิง ซึ่งถูกรากพืชดูดไปใช และคายนํ้าออกทางใบ (transpiration) นอกจากน้ีจะ
ระเหยออกจากผิวหนาดินไดโดยตรง (evaporation) และหลังจากน้ันระดับความช้ืนจะลดลงเรื่อย ๆ จนถึงจุดเหี่ยวถาวร
(permanent) ซึ่งรากพืชจะดูดนํ้าจากดินไมไดอีก พืชจะแสดงอาการเหี่ยวถาวรโดยไมฟนหากไมไดเติมนํ้า โดยระบบ
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ชลประทาน หรือมีฝนตกลงมาดังน้ันความช้ืนในดินมีประโยชนตอพืชยังอยูในชวงระหวางความช้ืนระดับความจุสนาม และจุด
แหงเหี่ยวถาวร (เกษมศรี ซับซอน, 2557)

2.3 งานวจิยัทีเ่กีย่วของ
ณัฐกร ปนทรายมูล และเตสิทธ์ิ วงศจันทรดา (2556) ไดทําเครื่องควบคุมความช้ืนในดินข้ึน เพ่ือตองการใหพืชไดรับ

ปริมาณนํ้าท่ีเหมาะสม เพ่ือใหพืชไดเจริญเติบโตอยางสมบูรณ อีกท้ังยังชวยประหยัดเวลาในการรดนํ้าพืชอีกดวย และน้ันไดทํา
การวัดคาไฟฟาของดิน และนํ้าเพ่ือมาเปรียบเทียบคาความช้ืนจริงแลวคํานวณออกมาตามสมการเสนตรง เพ่ือใหความแมนยํา
ในการวัดสูงข้ึน เพ่ือทําการประมวลผล และสั่งการใหมีการรดนํ้าพืช โดยพิจารณาจากคาความช้ืนท่ีไดปรับตั้งไว เมื่อคา
ความช้ืนในดินลดต่ํากวา 20% ก็จะสั่งการให Solenoid valve ทํางาน เพ่ือสงจายนํ้า และเมื่อคาความช้ืนในดินเพ่ิมข้ึน
มากกวา 70% ก็สั่งการใหหยุดจายนํ้าโดยมีการบันทึกคาความช้ืน ทุก ๆ 30 นาที

นราธิป ทองปาน และธนาพัฒน เท่ียงภักดิ์ (2559) ไดทําระบบรดนํ้าอัตโนมัติผานเครือขายเซนเซอรไรสาย เพ่ือ
พัฒนาระบบรดนํ้าอัตโนมัติผานเครือขายเซนเซอรไรสาย คือ ระบบรดนํ้าอัตโนมัติท่ีทํางานตามโปรแกรมท่ีตั้งไว และระบบรด
นํ้าอัตโนมัติท่ีควบคุมดวยคอมพิวเตอร และผลการทดลองใชระบบรดนํ้าอัตโนมัติผานเครือขายเซนเซอรไรสายในแปลงทดลอง
ของเกษตรกร ผลการวัดคาความช้ืนของดิน โดยการใชเซนเซอรวัดความช้ืนเซนเซอรสามารถทํางานไดในระดับความช้ืนท่ี 10-
80 แตถาความช้ืนท่ี 90 ข้ึนไป เซนเซอรไมสามารถทํางานได และการทํางานระบบรดนํ้าอัตโนมัติ

วธิดีาํเนินการวจิยั
1. ขัน้ตอนการดาํเนนิการวจิยัประกอบดวย 5 ขั้นตอน ดงันี้

1.1 ศึกษาความเปนไปได และกําหนดปญหาของระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน
1.2 วิเคราะหขอมูลท่ีไดจากการศึกษาในข้ันท่ี 1 โดยทําการวิเคราะหระบบงานปจจุบัน วิเคราะหระบบงานใหม
1.3 ออกแบบระบบโดยแบงการทํางานออกเปน 2 ระบบ คือ การทํางานแบบควบคุมดวยโทรศัพทมือถือ และการ

ทํางานแบบอัตโนมัติ ดวยแผนภาพกิจกรรม (Activity Diagram) อธิบายกิจกรรมท่ีเกิดข้ึนในลักษณะกระแสการไหลของการ
ทํางาน (Workflow) แสดงดังภาพท่ี 1 และภาพท่ี 2

ภาพที่ 1 การทาํงานแบบความคุมดวยโทรศัพทมือถือ ภาพที่ 2 การทาํงานแบบอัตโนมัติ
1.4 พัฒนาระบบโดยเริ่มจากการแบงการพัฒนาออกเปน 2 สวน คือ 1) สวนของซอฟตแวร ประกอบไปดวย ระบบ

ควบคุมเปด-ปด ระบบแสดงขอมูลคาความช้ืน และระบบควบคุมอัตโนมัติเมื่อความช้ืนต่ํากวาเกณฑ 2) สวนของฮารดแวร
ประกอบไปดวย บอรดควบคุมหลัก NodeMCU ESP8266 ตัวรับคาความช้ืนจากเซนเซอร Arduino Uno R3 โซลินอยด
วาลว 4 ตัว เซนเซอรวัดความช้ืนในดิน 4 ตัว รีเลย 12V 8 ชอง 1 ตัว สวิตชิงเพาเวอรซัพพลาย 220V 1 ตัว โมดูลเรกูเลต 1
ตัว และปมนํ้า 12V 8 bars 1 ตัว
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1.5 เก็บรวบรวมขอมูล สรุป วิเคราะห และจัดทําคูมือการใชงานระบบระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติ
ดวยสมารทโฟน

2. เครือ่งมอืการวจิยั
2.1 ระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน
2.2 แบบประเมินคุณภาพระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน มีลักษณะเปนมาตราสวน

ประมาณคา (Rating Scale) ตามแบบ Likert

3. กลุมเปาหมาย
กลุมเปาหมาย คือ ผูเช่ียวชาญระบบสารสนเทศทําการประเมินประสิทธิภาพของระบบจํานวน 3 ทาน

4. สถติทิีใ่ชในการวจิยั ไดแก คาเฉลี่ย โดยนําผลท่ีไดเทียบกับเกณฑการประเมินมาตราสวนประมาณคา (Rating Scale) ตาม
แบบ Likert นํามาเทียบกับเกณฑการประเมินผลซึ่งมีการแปลผลตามระดบัคาเฉลี่ยจากอันตรภาคช้ัน ดังน้ี

คาเฉลี่ยเทากับ 4.50 – 5.00 หมายความวา ดีมาก
คาเฉลี่ยเทากับ 3.50 – 4.49 หมายความวา ดี
คาเฉลี่ยเทากับ 2.50 – 3.49 หมายความวา ปานกลาง
คาเฉลี่ยเทากับ 1.50 – 2.49 หมายความวา พอใช
คาเฉลี่ยเทากับ 1.00 – 1.49 หมายความวา ปรับปรุง

ผลการวจิยั
1. ผลการพฒันาระบบควบคมุการเปด-ปดน้าํหยดอตัโนมตัดิวยสมารทโฟน

ผูวิจัยไดดําเนินการพัฒนาระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน ตามข้ันตอนการวิจัยในระยะท่ี
1 โดยนําขอมูลจากการศึกษา และวิเคราะห มาจัดทําระบบ แสดงดังภาพท่ี 3 ถึงภาพท่ี 6

ภาพที่ 3 อุปกรณฮารดแวร ภาพที่ 4 การวางตําแหนงเซนเซอร
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ภาพที่ 5 คาความช้ืนในดิน และสวนเปด-ปดโซลินอยดวาลว ภาพที่ 6 สวนปรับคาความช้ืน และระบบอัตโนมตัิ

จากภาพท่ี 3 สวนฮารดแวรประกอบดวย 1) ชุดวงจรควบคุมระบบ 2) ปมนํ้า 3) โซลินอยดวาลว
จากภาพท่ี 4 เมื่อนําเอาฮารดแวรมาประกอบเขากับระบบนํ้าหยดและเซนเซอร
จากภาพท่ี 5 สวนซอฟตแวร หมายเลขท่ี 1 สวนแสดงคาความช้ืนจากเซนเซอรท้ัง 4 หมายเลขท่ี 2 สวนควบคุมการ

เปด-ปดโซลินอยดวาลว
จากภาพท่ี 6 หมายเลขท่ี 3 สวนกําหนดคาความช้ืน หมายเลขท่ี 4 จะเปนสวนของปุมเปด-ปดระบบอัตโนมัติ

หมายเลขท่ี 5 จะเปนสวนของปุมเปด-ปดปมนํ้า
ผูวิจัยดําเนินการทดลองใชระบบระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน ไดผลศึกษาการทดลอง

ดังน้ี
NodeMCU ESP8266 สามารถทําการเช่ือมตอกับโทรศัพทมือถือ โดย NodeMCU ESP8266 และโทรศัพทมือถือ

จําเปนตองมีอินเทอรเน็ต โดยมี Netpie เปนตัวกลางในการรับ-สงขอมูล ทําใหสามารถสื่อสาร และเช่ือมตอกันได
NodeMCU ESP8266 สามารถทําการเช่ือมตอกับวงจรควบคุมตาง ๆ โดยการเช่ือมตอดวยพอรต D0 ถึง D8 และ

ทําการสั่งงานดวยโทรศัพทมือถือไปยัง NodeMCU ESP8266 เพ่ือสั่งใหอุปกรณท่ีเช่ือมตอทํางานตามคําสั่งได
ผลการดําเนินงานดังกลาวทําใหผูใชสามารถทําการสั่งงานใหระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวย

สมารทโฟน รับคําสั่งเพ่ือสั่งงานใหระบบทํางาน และยังสามารถตรวจสอบความผิดปกติ หรือขัดของตอการทํางานของอุปกรณ
ได
2. ผลการประเมนิระบบควบคมุการเปด-ปดน้าํหยดอตัโนมตัดิวยสมารทโฟน

ผูวิจัยดําเนินการประเมินประสิทธิภาพของระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน โดย
ผูเช่ียวชาญ นําผลการประเมินประสิทธิภาพของระบบมาวิเคราะหดวยคาสถิติพ้ืนฐานเทียบกับเกณฑและสรุปผล แสดงดัง
ตารางท่ี 1
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ตารางที่ 1 ผลการประเมินประสิทธิภาพของระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมตัิดวยสมารทโฟน
รายการ S.D. ระดบัความคดิเหน็

ดานซอฟตแวร
1. การจัดรูปแบบงายตอการใชงาน 4.33 0.58 ดี
2. ซอฟตแวรทํางานไดอยางถูกตองสมบรูณ ไมมีขอผิดพลาด 4.00 0 ดี
3. สามารถนําไปตอยอดในการพัฒนาตอได 3.33 0.58 ปานกลาง
4. ภาพรวมในดานซอฟแวร 3.67 0.58 ดี
ดานฮารดแวร
1. ออกแบบฮารดแวรไดอยางเหมาะสม เปนระบบ 4.00 1 ดี
2. ฮารดแวรทํางานไดอยางคงที่ เสถียร ไมมีขอผิดพลาด 3.00 0 ปานกลาง
3. ตนทุนในการสรางเมื่อเปรียบเทียบกบัอุปกรณที่มีทั่วไป 4.67 0.58 ดีมาก
4. ภาพรวมในดานฮารดแวร 4.00 0 ดี
ประสทิธภิาพโดยภาพรวม
1. ประสิทธิภาพและผลที่ไดจากการใชงานในภาพรวม 4.00 0 ดี

โดยรวม 3.87 0.37 ดี

จากตารางท่ี 1 ผลการประเมินประสิทธิภาพตอระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน พบวา
ประสิทธิภาพโดยรวมท้ังหมดอยูในระดับดี มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 3.87 คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.37 เมื่อทําการจําแนกเปนรายขอ
ท่ีมีประสิทธิภาพมากท่ีสุด 4 อันดับแรก พบวา ตนทุนในการสรางเมื่อเปรียบเทียบกับอุปกรณท่ีมีท่ัวไป มีประสิทธิภาพใน
ระดับดีมาก มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 4.67 คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.58 การจัดรูปแบบงายตอการใชงาน มีประสิทธิภาพในระดับดี
มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 4.33 คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.582 ซอฟตแวรทํางานไดอยางถูกตองสมบูรณ ไมมีขอผิดพลาด มี
ประสิทธิภาพในระดับดี มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 4.00 คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.00 ออกแบบฮารดแวรไดอยางเหมาะสม เปน
ระบบ มีประสิทธิภาพในระดับดี มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 4.00 คาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 1.00 ตามลําดับ

อภปิรายผลการวจิยั
1. ระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน ประกอบดวยองคประกอบ 2 สวน คือ 1) สวนของ

ซอฟตแวรจัดการ และ 2) สวนของฮารดแวรควบคุม ท้ังน้ีเน่ืองจากระบบมีองคประกอบ ในการควบคุมความช้ืนดวยการรดนํ้า
จากคาความช้ืนท่ีไดปรับตั้งไว จึงสงผลใหระบบมีความสอดคลองกับ ณัฐกร ปนทรายมูล และเตสิทธ์ิ วงศจันทรดา (2556) ได
วิจัยเรื่องเครื่องควบคุมความช้ืนในดิน พบวา การออกแบบในสวนของฮารดแวรมีรูปแบบไปในทิศทางเดียวกัน

2. ประเมินผลการทดลองใชระบบควบคุมการเปด-ปดนํ้าหยดอัตโนมัติดวยสมารทโฟน ผูเช่ียวชาญดําเนินการ
ประเมินประสิทธิภาพของระบบ นําผลการสอบถามมาวิเคราะหดวยคาสถิติพ้ืนฐานเทียบกับเกณฑและสรุปผล และมีผลการ
ประเมินประสิทธิภาพของระบบ ในระดับดี มีคาเฉลี่ยอยูท่ี 3.87 ท้ังน้ีเน่ืองจากระบบมีลักษณะการทํางานและนําไปทดลองใน
แปลงเกษตร สอดคลองกับ นราธิป ทองปาน และธนาพัฒน เท่ียงภักดิ์ (2559) ไดวิจัยเรื่อง ระบบรดนํ้าอัตโนมัติผานเครือขาย
เซนเซอรไรสาย พบวา มีผลการตอบรับโดยผูทดลองใชและผูเช่ียวชาญไปในทิศทางเดียวกัน
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ขอเสนอแนะ
งานวิจัยน้ีพัฒนาข้ึนเพ่ือใชในแปลงเกษตรขนาดเล็กและไมไดระบุถึงพืชพันธุท่ีทําการปลูกเพ่ือใหทําการรดนํ้า

อัตโนมัติ ผูใชงานจึงควรมีการศึกษาระดับความช้ืนท่ีเหมาะสมแกพืชท่ีปลูก และ ขนาดของพ้ืนท่ีท่ีใชปลูก หากมีความตองการ
ใชงานในพ้ืนท่ี ท่ีมีขนาดใหญควรมีการเพ่ิมจํานวนเซนเซอรเพ่ือใหสามารถวัดความช้ืนไดอยางท่ัวถึง
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