
 
 

การพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืช                 
โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

  Development of smart farm management system model             
in plant house by embedded computer 

 
 
 
 

ผศ.ปวันนพัสตร์ ศรีทรงเมือง 
ผศ.ชาญณรงค์ ศรทีรงเมือง   

อาจารย์สุมนา บุษบก 
นางสาวชุติกานต์ หอมทรพัย ์
นายศุภกาญจน์ คงสมแสวง 

 
 
 

คณะบริหารธรุกิจและเทคโนโลยสีารสนเทศ สาขาวิชาระบบสารสนเทศ 
ศูนยพ์ระนครศรีอยุธยา หันตรา 

เงินกองทุนส่งเสริมงานวิจัย ประจ าปีงบประมาณ พ.ศ. 2563 
สิงหาคม 2563 



 

 

การพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืช                 
โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

  Development of smart farm management system model             
in plant house by embedded computer 

 
 

ผศ.ปวันนพัสตร์ ศรีทรงเมือง 
อาจารย์สุมนา บุษบก  

สาขาระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ  
คณะบริหารธุรกิจและเทคโนโลยีสารสนเทศ 

ผศ.ชาญณรงค์ ศรทีรงเมือง  
สาขาพืชศาสตร์  

คณะเทคโนโลยีการเกษตรและอุตสาหกรรมการเกษตร 
นางสาวชุติกานต์ หอมทรพัย ์
นายศุภกาญจน์ คงสมแสวง 

สาขาระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ  
คณะบริหารธุรกิจและเทคโนโลยีสารสนเทศ 

 
คณะบริหารธรุกิจและเทคโนโลยสีารสนเทศ สาขาวิชาระบบสารสนเทศ 

ศูนยพ์ระนครศรีอยุธยา หันตรา 
เงินกองทุนส่งเสริมงานวิจัย ประจ าปีงบประมาณ พ.ศ. 2563 

สิงหาคม 2563 



ข 
 

ชื่อเรื่อง        การพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์  
แบบฝัง  

ผู้วิจัย ผศ.ปวันนพสัตร์  ศรีทรงเมือง  สาขาวิชา ระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ     

 คณะบริหารธุรกจิและเทคโนโลยสีารสนเทศ 

       ผศ.ชาญณรงค์  ศรีทรงเมือง  สาขาวิชาพืชศาสตร์  คณะเทคโนโลยีการเกษตรและ 

 อุตสาหกรรมการเกษตร 

       นางนางสมุนา  บุษบก  สาขาวิชา ระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ     

 คณะบริหารธุรกจิและเทคโนโลยสีารสนเทศ 

 นางสาวชุติกานต์ หอมทรัพย ์  สาขาวิชา ระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ     

 คณะบริหารธุรกจิและเทคโนโลยสีารสนเทศ 

 นายศุภกาญจน์ คงสมแสวง  สาขาวิชา ระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกจิ     

 คณะบริหารธุรกจิและเทคโนโลยสีารสนเทศ 

แหล่งทุน เงินกองทุนส่งเสริมงานวิจัย 

พ.ศ. 2563 

 

บทคัดยอ่ 

          
งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชปลูกพืช

โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง หาคุณภาพระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชปลูกพืช และศึกษา

ความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะ กระบวนการวิจัยได้ด าเนินการโดยพัฒนา

รูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ที่ผ่านการ

ประเมินโดยผู้เช่ียวชาญด้านเทคโนโลยีสารสนเทศและด้านเทคโนโลยีเครื่องจักรกลเกษตร จากนั้นน าไป

พัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉรยิะในโรงเรอืนปลกูพืชปลกูพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง เสร็จแล้วน าระบบ

ไปประเมินกับกลุ่มตัวอย่างซึ่งเป็นอาจารย์ นักศึกษา เจ้าหน้าที่ และเกษตรกร คณะเทคโนโลยีการเกษตร

และอุตสาหกรรมการเกษตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์หันตรา จ านวน 40 คน 

ได้มาโดยการเลือกแบบเจาะจง เก็บรวบรวมข้อมูลและวิเคราะห์ด้วยส ถิติค่าเฉลี่ยและส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน ผลการวิจัย พบว่า ผู้เช่ียวชาญประเมินรูปแบบที่พัฒนาข้ึนอยู่ในระดับเหมาะสมมากที่สุด และ

เมื่อประเมินหาคุณภาพของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบ

ฝังที่พัฒนาตามรูปแบบ พบว่า คุณภาพของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชปลูกพืชโดยใช้
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คอมพิวเตอร์แบบฝังจากการทดสอบของผู้เช่ียวชาญอยู่ในระดับมากที่สุด  (X̄ = 4.64, S.D. = 0.18) และ

กลุ่มตัวอย่าง ได้แสดงความพึงพอใจที่มีต่อการใช้งานระบบที่พัฒนาข้ึนอยู่ในระดับพึงพอใจมากที่สุด  (X ̄ = 

4.60, S.D. = 0.04) ดังนั้นจึงสรุปได้ว่า รูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝังที่พัฒนาข้ึน ช่วยในการอ านวยความสะดวกและแบ่งเบาภาระของเกษตรกรในการ

ควบคุมสั่งการเปิด-ปิดการให้น้ าในโรงเรือนปลูกพืชผ่านทางสมาร์ตโฟนจากทุกที่ทุกเวลา 
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Abstract 

          
Development of smart farms controller system in plantation houses through the 

embedded computer. The objective of this experiment are finding efficiency and satisfaction 
of user on application and computer program to control smart farm systems in plantation 
houses through the embedded computers. This experiment was develop application to 
control system in plantation house form smart phone. The experts found that the suitability 
of application to control smart farm elements in the plantation house through the 
embedded computers was suitable to the highest level at an average score is 4.91 form 
5.00. And the standard deviation is 0.23. There are 3 sub-evaluation items, topics, concepts 
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and principles that are consistent with the objectives, suitability for the development of 
smart farm controller systems in plantation houses through the embedded computers, and 
the composition of the forms have an average score of 5.00 points, equal to the 3 items.  
The experts review on the effectiveness of application to control smart farm systems is the 
highest level, the average score is 4.64 form 5.00. The standard deviation is 0.18.  There are 
sub-evaluation items on the benefits and uses with the highest average score of 4.83. The 
users have satisfaction towards application to control smart farm systems in plantation 
houses by using embedded computers in the highest level. The average score is 4.60 form 
5.00 and standard deviation is 0.04. There are sub-evaluation items on the benefits and 
uses with the highest average score of 4.64 points. This is according to the hypothesis criteria 
set.  This indicates that the smart farm management system in the greenhouse using an 
embedded computer developed by researchers. It can work according to the scope and 
purpose of such research. This enables the prototype of a smart farm in the plantation 
house of the plant's experimental conversion. Faculty of Agricultural Technology and 
Agricultural Industry, Rajamangala University of Technology Suvarnabhumi, Phra Nakhon Si 
Ayutthaya Center Turn the badge. And is useful for use in intelligent farm systems in 
greenhouses to grow crops according to the needs of users and interested people in the 
future 
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บทที่1 
บทน ำ 

 
1.1 ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 

        เทคโนโลยียุค 4.0 มีส่วนส ำคัญในกำรด ำเนินชีวิตประจ ำวัน และกำรท ำงำนในด้ำนต่ำงๆเป็น
อย่ำงมำกด้วยเทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง(Internet of Things) หรือ IoT ซึ่งหมำยถึงกำรที่สิ่งของ
อุปกรณ์หรือเครื่องมือที่ใช้ต่ำง ๆ รอบตัวเรำทั้งที่เป็นสิ่งของเครื่องใช้ในชีวิตประจ ำวันเช่น นำฬิกำ 
โทรศัพท์มือถือ รถยนต์ หลอดไฟ ตู้เย็น ทีวี หม้อหุงข้ำว ปั๊มน้ ำ  พัดลม เครื่องปรับอำกำศ  เครื่องมือ
เครื่องจักรกลในโรงงำนอุตสำหกรรมถูกเช่ือมโยงเข้ำด้วยกันบนโลกของอินเทอร์เน็ต ท ำให้สำมำรถควบคุม
หรือสั่งกำรอุปกรณ์ต่ำง ๆ ได้ ไม่ว่ำจะเป็นกำรเปิด-ปิดไฟ แอร์ โทรทัศน์ ปั้มน้ ำ ฯลฯ ผ่ำนทำงเครือข่ำย
อินเทอร์เน็ตด้วยสมำร์ทโฟน คอมพิวเตอร์ หรืออุปกรณ์พกพำอื่น ๆ นอกจำกสิ่ง  ต่ำง ๆ รอบตัวเรำแล้ว
เทคโนโลยี IoT ยังถูกน ำไปใช้กับงำนด้ำนกำรแพทย์ กำรเกษตร  อุตสำหกรรม และอื่น ๆ  โดยเฉพำะอย่ำง
ยิ่งในด้ำนฟำร์มอัจฉริยะ เป็นกำรน ำเทคโนโลยี IoT มำใช้กับงำนด้ำนกำรเกษตร เช่นกำรน ำอุปกรณ์
เซ็นเซอร์มำตรวจวัดควำมช้ืนในดิน ปริมำณแสดงแดด อุณหภูมิในอำกำศ และน ำข้อมูลที่ได้ไปวิเครำะห์และ
สั่งกำรไป   ยังอุปกรณ์ควบคุมต่ำง ๆ  เพื่อสร้ำงสภำวะแวดล้อมที่เหมำะสมต่อกำรเจริญเติบโตของพืช ซึ่ง
กำรน ำเอำเทคโนโลยี IoT มำประยุกต์ใช้ นอกจำกจะช่วยให้เกษตรกรประหยัดรัพยำกรที่ใช้ยังช่วยให้
สำมำรถคำดกำรณ์ช่วงเวลำในกำรเก็บเกี่ยวและปริมำณของผลผลิตได้แม่นย ำอีกด้วย (1)  ธรัช  อำรีรำษฎร์ 
และวรปภำ อำรีรำษฎร์ (2) ได้พัฒนำระบบไอโอทีส ำหรับกำรตรวจสอบควำมช้ืนและอุณหภูมิเพื่อส่งเสริม
กำรเพำะเลี้ยงเห็ดในโรงเรือนให้มีผลผลิตที่สมบูรณ์ ซึ่งระบบสำมำรถควบคุมสั่งเปิด  -ปิดกำรพ่นละอองน้ ำ
ในโรงเรือนได้ตำมเงื่อนไขที่ก ำหนด และศุภวุฒิ ผำกำ, สันติ วงศ์ใหญ่และอดิศร ถมยำ (3) ได้พัฒนำระบบ
ควบคุมอุณหภูมิและควำมช้ืนที่เหมำะสมต่อกำรเจริญเติบโตของเห็ดในโรงเพำะเห็ดบ้ำนทุ่งบ่อแป้น ต ำบน
ปงยำงคก อ ำเภอห้ำงฉัตร จังหวัดล ำปำง พบว่ำระบบสำมำรถควบคุมอุณหภูมิและควำมช่ืนเป็นไปตำมที่
ต้องกำรและในส่วนของปริมำณน้ ำในแต่ละครั้งที่ใช้ในโรงเพำะเห็ดลดลงกว่ำกำรให้น้ ำในโรงเพำะเห็ดโดยวิธี
เดิมประมำณ 70 ลิตร (4) 

ผู้วิจัยได้ลงพื้นที่ร่วมกับผู้ควบคุมดูแลโรงเรือนปลูกพืชคณะเทคโนโลยกำรเกษตรและอุตสำหกรรม
กำรเกษตร มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์หันตรำ พบว่ำ โรงเรือนปลูกพืชยังคงใช้วิธีกำร
ดูแลแปลงปลูกพืชแบบดั้งเดิมโดยใช้คนรดน้ ำ ซึ่งท ำให้สิ้นเปลืองค่ำใช้จ่ำย และเสียเวลำในกำรให้   น้ ำแก่
พืชผักในโรงเรือนอีกทั้งยังไม่สำมำรถควบคุมปริมำณกำรใช้น้ ำได้ จำกควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของ
ปัญหำข้ำงต้นผู้ วิจัยจึงมีแนวคิดที่จะพัฒนำระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝัง เพื่อช่วยประหยัดค่ำใช้จ่ำยและเพิ่มควำมสะดวกสบำยในกำรให้น้ ำแก่พืชผกัในโรงเรอืน
ปลูกพืช โดยใช้บอร์ดคอมพิวเตอร์แบบฝัง (NodeMCU ESP8266) ผู้ใช้งำนสำมำรถควบคุมสั่งกำรเปิด-ปิด
กำรให้น้ ำในโรงเรือนปลูกผ่ำนทำงสมำร์ตโฟนจำกทุกที่ทุกเวลำ 
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1.2 วัตถุประสงค์ของกำรวิจัย 
      1.2.1 เพื่อพัฒนำระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 
      1.2.2 เพื่อหำคุณภำพระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
      1.2.3 เพื่อศึกษำควำมพึงพอใจของผู้ใช้งำนทีม่ีต่อกำรใช้งำนระบบควบคุมฟำรม์อจัฉริยะในโรงเรือน
ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
 

1.3 ขอบเขตของกำรวิจัย 
 กำรวิจัยกำรพัฒนำระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง             

มีขอบเขตของงำนดังนี้   

     1.3.1 ด้ำนควำมสำมำรถของระบบ     

          1.3.1.1 สำมำรถวัดค่ำควำมช้ืนในดินได ้   

          1.3.1.2 สำมำรถวัดอุณหภูมิ     

          1.3.1.3 สำมำรถสั่งควบคุมกำรเปิด-ปิดกำรรดน้ ำได ้

          1.3.1.4 สำมำรถก ำหนดสทิธ์ในกำรเข้ำใช้งำนเพื่อควำมปลอดภัยระบบมีกำรก ำหนดสิทธ์ิในกำรเข้ำใช้

งำนเพื่อควำมปลอดภัยโดยใช้ Username (ช่ือผู้ใช้งำน) และPassword (รหสัผู้ใช้งำน) 

 1.3.1.5 สำมำรถใช้งำนระบบหรือสัง่กำรผำ่นสมำร์ทโฟนได้ทุกที่ทกุเวลำที่มีกำรเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ต 

     1.3.2 ด้ำนอุปกรณ์ที่ใช้ในกำรพัฒนำ    

1.3.2.1 Arduino NodeMCU ESP8266 
1.3.2.2 เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิและควำมช้ืน DHT11  
1.3.2.3 เซ็นเซอร์วัดควำมช้ืนควำมแห้งในดิน 
1.3.2.4 รีเลย์ Module Relay   
1.3.2.5 โซลินอยด์วำล์วพลำสติก Solenoid Valve  
1.3.2.6 สวิตช่ิงเพำเวอร์ซัพพลำย  
1.3.2.7 กล้องวงจรปิด เพื่อดูกำรท ำงำนของระบบ 

1.3.3 ด้ำนโปรแกรมที่ใช้ในกำรพัฒนำ 
1.3.3.1 Arduino IDE 
1.3.3.2 PHP 
1.3.3.3 MySQL 

   1.3.3.4 C++ 
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1.4 สมมุติฐำนกำรวิจัย 
      1.4.1 ประสิทธิภำพของระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังจำก
กำรทดสอบของผู้เช่ียวชำญอยู่ในระดับมำกขึ้นไป 
     1.4.2 ผู้ใช้งำนมีควำมพึงพอใจในกำรใช้งำนของระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝังอยู่ในระดับพอใจมำก  
 

1.5 ประโยชน์ท่ีคำดว่ำจะได้รับ    

 1.5.1 ได้ระบบจัดกำรฟำร์มอัจฉริยะโรงเรือนแบบปิดโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว  ที่สำมำรถสั่งกำร

ควบคุมกำรเปิด-ปิดน้ ำ ได้แบบเรียลไทม์ 

  1.5.2 ช่วยให้สำมำรถรดน้ ำต้นไม้ได้ในปริมำณที่เพียงพอ เหมำะสมกับกำรเจริญเติบโต  

    1.5.3 เป็นต้นแบบที่สำมำรถเป็นแหล่งศึกษำหำควำมรู้ส ำหรับครู อำจำรย์ เจ้ำหน้ำที่ นักศึกษำ และผู้ที่

สนใจทั่วไป  

    1.5.4 ประหยัดแรงงำน สำมำรถตรวจสอบและสั่งกำรได้ทุกที่    
 
1.6 นิยำมศัพท์เฉพำะ 

  1.6.1 Internet of Things (IoT) คือ สิ่งต่ำงๆ ล้วนถูกเช่ือมโยงถึงกันด้วยอินเทอร์เน็ตสิ่งต่ำง ๆ ซึ่ง

หมำยถึง สิ่งของ อุปกรณ์ หรือเครื่องมือเครื่องใช้ต่ำง ๆ ของมนุษย์ ที่ใช้ในชีวิตประจ ำวันและของใช้ภำยใน

บ้ำน ของใช้ทั้งในและนอกอำคำร หรือตำมสถำนที่ต่ำง ๆ ตลอดไปจนถึงเครื่องมือจัก รกลในโรงงำน

อุตสำหกรรมและในแวดวงกำรเกษตร สิ่งต่ำง ๆ เหล่ำน้ีสำมำรถเช่ือมโยงถึงกันได้ด้วยอินเทอร์เน็ต  ถ้ำหำก

เซ็นเซอร์ของอุปกรณ์ต่ำง ๆ  มีกำรเช่ือมต่อเข้ำกับโครงข่ำย ก็ช่วยให้เรำสำมำรถตรวจสอบและวิเครำะห์

ข้อมูลได้ เช่น สมำร์ทฟำร์ม ที่น ำเอำเซ็นเซอร์มำตรวจวัดควำมช้ืนในดิน ปริมำณแสงแดด อุณหภูมิในอำกำศ 

(ภำสกร พำเจริญ, 2562) 

     1.6.2 คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว หมำยถึง คอมพิวเตอร์แบบฝัง (Embedded Computer) หรือ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Micro Controller)  เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) ที่ปัจจุบันก ำลังได้รับ
ควำมนิยมอย่ำงสูง เนื่องจำกมีขนำดเล็ก รำคำถูกและคล้ำยคลึงกันกับ Arduino ซึ่งที่ผู้วิจัยน ำมำใช้ในระบบ
ควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ครั้งนี้ คือ  Arduino NodeMCU 
ESP8266 ดังแสดงตำมภำพที่ 1.1  
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ภำพท่ี 1.1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) Arduino NodeMCU ESP8266 
 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์ (microcontroller) คือ อุปกรณ์ควบคุมขนำดเล็กซึ่งบรรจุควำมสำมำรถที่
คล้ำยคลึงกับระบบคอมพิวเตอร์ โดยในไมโครคอนโทรลเลอร์ได้รวมเอำซีพียู,หน่วยควำมจ ำ และพอร์ต ซึ่ง
เป็นส่วนประกอบหลักส ำคัญของระบบคอมพิวเตอร์เข้ำไว้ด้วยกัน โดยท ำกำรบรรจุเข้ำไว้ในตัวถังเดียวกัน 
 1.6.3 โรงเรือน หมำยถึง โรงเรือนที่มีแปลงทดลองปฏิบัติงำน ของ สำขำพืชศำสตร์  คณะ
เทคโนโลยีกำรเกษตรและอุตสำหกรรมกำรเกษตร มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลสุวรรณภูมิ  ศูนย์
พระนครศรีอยุธยำ หันตรำ ที่ผู้วิจัยได้รับกำรสนับสนุนให้สร้ำงเป็นฟำร์มสวนผักขึ้นเพื่อท ำกำรทดลองกำรใช้
งำนระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  ที่มีกำรควบคุมสั่งกำรเปิด-
ปิดกำรรดน้ ำ แบบเรียลไทม์ (Real-time)  ดังแสดงตำมภำพที่ 1.2 
 

 
 
 
 

ภำพท่ี 1.2 โรงเรือนที่ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว ที่มกีำรควบคุมสัง่กำรเปิด-ปิดกำรรดน้ ำแบบเรียลไทม์    
               (Real-time) 
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 1.6.4 ฟำร์มอัจฉริยะ (Smart Farm)  หมำยถึง กำรท ำฟำร์มอัจฉริยะเป็นกำรน ำเทคโนโลยีที่ทันสมัยที่
ระบบคอมพิวเตอร์ กำรสื่อสำร ระบบเซ็นเซอร์และเทคโนโลยีชีวภำพมำผสมผสำนกันด้ำนงำนกำรเกษตร ที่
น ำเอำเทคโนโลยีเข้ำมำช่วย เช่น กำรควบคุมระบบกำรให้ ระบบกำรตรวจวัด (Sensor) ต่ำง ๆ ที่จ ำเป็นใน
กำรวัดค่ำและตรวจสอบค่ำต่ำง ๆ  เช่น ชุดตรวจวัดสภำพภูมิอำกำศ ชุดวัดควำมช้ืนดิน  (สิตำวีร์ ธีรวิรุฬห์, 
2559)   
  1.6.5 ระบบจัดกำรฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือน หมำยถึง ระบบฟำร์มอัฉริยที่มีลักษณะกำรท ำงำนของ
ระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  ที่ผู้วิจัยได้พัฒนำตำมที่ได้
ออกแบบสถำปัตยกรรมของระบบกำรท ำงำนที่แสดงให้เห็นว่ำผู้ใช้งำน (user) เมื่อเข้ำสู่ระบบ (login) ผ่ำน
สมำร์ทโฟน ระบบจะสำมำรถแสดงค่ำอุณภูมิ ค่ำควำมช้ืนในดิน และควบคุมสั่งกำร เปิด-ปิดกำรรดน้ ำ
ผักกำดขำวใหญ่ ผักคะน้ำ ผักกวำงตุ้ง ผักฮ่องเต ้ที่ใช้ในกำรทดลองระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือน
ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  และสำมำรถดูกำรท ำงำนของระบบผ่ำนกล้องวงจรปิดได้แบบเรียลไทม์ 
(Real-time) ดังแสดงตำมภำพที่ 1.3 
 

 

 
 
 

ภำพท่ี 1.3 รูปแบบฟำรม์อจัฉริยะ 
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1.7 กรอบแนวคิดในกำรวิจัย  
 

ผู้วิจัยได้ออกแบบกรอบแนวคิดในกำรพัฒนำระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝัง ดังรูปที่ 1.4 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

ภำพท่ี 1.4 กรอบแนวคิดในกำรวิจัย 

 

 
 
 
 

- พัฒนำระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะฯ 

- ทดลองใช้ระบบระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะฯ 

- ควำมพึงพอใจของผู้ใช้ที่มีต่อระบบฯ 

 

ระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

 

ผลผลิตที่ต้องกำร 

 
ระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

 
คุณภำพระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะฯ 

ควำมพึงพอใจของผู้ใช้งำนที่มีต่อกำรใช้งำนระบบ

ควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง 



 
 

 
 

บทที่ 2 
เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
        การพัฒนาระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว  จ าเป็นอย่างยิ่งที่
ผู้พัฒนาจะต้องมีความเข้าใจเกี่ยวกับแนวคิดทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับการพัฒนาระบบระบบจดัการ
ฟาร์มอัจฉริยะโรงเรือนแบบปิด ซึ่งมีหัวข้อและเนื้อหาที่เกี่ยวข้องดังนี้ 
 2.1 ฟาร์มอัจฉริยะ  
 2.2 โรงเรือน 
 2.3 คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
 2.4 Internet of Things (IoT)  

 2.5 งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง                                                                                                                                  

 

2.1 ฟาร์มอัจฉริยะ  
 ฟาร์มอัจฉริยะ (Smart Farm) หรือ ฟาร์มที่มีความแม่นย า (Precision Farm) หรือฟาร์มโดยน า
วิทยาศาสตร์เทคโนโลยีสารสนเทศมาใช้เป็นเครื่องมือ เพื่อให้เกิดความสะดวกและง่ายต่อการจัดการ โดย
สามารถประมวลผลได้อย่างรวดเร็วและถูกต้องแม่นย า มีการใช้ทรัพยากรที่มีอยู่อย่างคุ้มค่า เพิ่มปริมาณ
และคุณภาพของผลผลิต ช่วยลดต้นทุนการผลิต มีความปลอดภัยต่อผู้บริโภคและสิ่งแวดล้อมน าไปสู่การ
แข่งขันระดับสากลได้ การท าฟาร์มอัจฉริยะเป็นการท าเกษตรแบบควบคู่กับนวัตกรรม ซึ่งเป็นที่นิยมอย่าง
มากในต่างประเทศ เช่น สหรัฐอเมริกาและออสเตรเลีย และในปัจจุบันเริ่มเพื่อแพร่หลายไปยังประเทศแถบ
ทวีปยุโรป ญี่ปุ่น มาเลเซีย และอินเดีย ซึ่งประเทศเหล่านี้เป็นประเทศที่ข้ึนช่ือเรื่องระบบเทคโนโลยี
สารสนเทศเป็นอย่างมาก โดยมีการน าเทคโนโลยีมาปรับใช้กับการท าการเกษตร เพื่อให้มีประสิทธิภาพการ
ผลิตที่สูงข้ึน มีการน าเอาเทคโนโลยีในรูปแบบต่าง ๆ มาประยุกต์ใช้ในการจัดการมากขึ้น ท าให้สามารถลด
แรงงานด้านการเกษตร ซึ่งในปัจจุบันแรงงานในส่วนของภาคเกษตรก็ยิ่งลดลงไปเรื่อย ๆ  ยิ่งในประเทศที่
พัฒนาแล้วก็จะยิ่งมีแรงงานภาคเกษตรลดลง แต่ประเทศดังกล่าวหันมาสนใจภาคการเกษตรมากข้ึน ดังนั้น 
จึงได้มีการน าเทคโนโลยีด้านต่าง ๆ      มาช่วยในการจัดการ ส่งผลให้เกิดการผลิตสินค้าเกษตรที่มีคุณภาพ
และปริมาณที่เพียงพอต่อความต้องการของตลาด ซึ่งประเทศไทยเองจัดเป็นประเทศที่มีความเกี่ยวพันกับ
การเกษตรมาตั้งแต่สมัยโบราณประชากรในประเทศประกอบอาชีพเกษตรกรเป็นส่วนใหญ่ ดังนั้น ภาครัฐจึง
ควรหันมาให้ความส าคัญในด้านการท าเกษตรแบบอัจฉริยะและควรน าเทคโนโลยีสารสนเทศมาใช้กับภาค
เกษตรมากขึ้นน าไปสู่การเกษตรยั่งยืนและเป็นมิตรกับสิ่งแวดล้อมต่อไปในอนาคตจากนั้นข้อมูลจะถูกส่งไป
เก็บไว้ในฐานข้อมูลที่เช่ือมโยงเข้าสู่ข้ันตอนการประมวลผลและส่งต่อไปยังเครื่องหยอดปุ๋ยบนรถไถที่ติดตั้ง
ระบบ GPS (Global Positioning System) ท าให้การหยอดปุ๋มสามารถก าหนดได้ว่าจะหยอดปุ๋ยชนิดใด 
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ปริมาณเท่าใด และจะหยดลงบริเวณต าแหน่งใดในฟาร์ม เพื่อให้เพียงพอค่าความต้องการของพืช และช่วย
ลดอัตราการสูญเสียปุ๋ยหรือลดระดับความเป็นพิษของปุ๋ยที่มีค่าต่อพืชปลูกนั้น 
 2.1.1 ความแตกต่างระหว่างฟาร์มอัจฉริยะและฟาร์มทั่วไป ฟาร์มอัจฉริยะมีการใช้ทรัพยากรอย่าง
ถูกต้องแม่นย า ตรงต่อความต้องการของพืช ช่วยลดการสูญเสียของทรัพยากร และยังช่วยลดต้นทุนการผลติ
รวมถึงลดการให้ปุ๋ยและสารก าจัดศัตรูพืชในระดับที่เกินความต้องการของพืช หรือการให้ไม่ตรงกับการเกิด
โรคและแมลง ซึ่งสิ่งเหล่าน้ีจะสง่ผลใหเ้กิดการตกค้างในดินและเกิดอาการดื้อยา ท าให้เกิดการแก้ปัญหาที่ไม่
มีประสิทธิภาพ น าไปสู่การเกษตรที่ไม่ยั่งยืนและยังส่งผลให้เกิดการท าลายสิ่งแวดล้อมอีกด้วย  

พันธ์ุพืชและสภาพแวดล้อมที่ต่างกันในแต่ละพื้นที่จะส่งผลให้มีผลผลิตที่ได้ต่างกัน ดังนั้นจึงต้องมี
การบริหารจัดการพื้นที่อย่างเหมาะสมเพื่อให้มีการสร้างผลผลิตได้อย่างมีประสิทธิภาพให้ผลผลิตอย่าง
สม่ าเสมอในแต่ละพื้นที่ เพื่อเป็นการใช้พื้นที่ที่มีอยู่ได้อย่างมีประสิทธิภาพ มีอัตราการตอบแทนผลผลิตต่อ
หน่วยพื้นที่สูงกว่าการจัดการแบบฟาร์มธรรมดาทั่วไป ในส่วนนีจ้ะสามารถตรวจสอบและค านวณรายได้ต่อ
พื้นที่ปลูกย่อยของแต่ละพื้นที่และประเมินต้นทุนการผลิตรายได้ และค านวณเป็นผลก าไรที่ได้จากการผลิต
พืชในแต่ละฤดู น าไปสู่การวางแผนการผลิตในฤดูถัดไปได้อย่างแม่นย าและเที่ยงตรง สร้างก าไรให้เกษตรกร
อย่างคุ้มค่าต่อการลงทุน และมีการใช้ทรัพยากรที่มีอยู่อย่างมีประสิทธิภาพ รักษาสภาพแวดล้อมให้คงอยู่
น าไปสู่การผลิตสินค้าเกษตรอย่างยั่งยืน มีคุณภาพและปลอดภัย ส าหรับการท างานของระบบฟารม์อัจฉรยิะ
จะมีการก าหนดรูปแบบการท างานออกเป็นข้ันตอน เพื่อท าหน้าที่ในการจัดการฟาร์มท าให้ผู้ใช้งานสามารถ
ด าเนินการและตรวจสอบได้ทุกขั้นตอน 
 2.1.2 การท างานของระบบฟาร์มอัจฉริยะ การท างานของฟาร์มอัจฉริยะแยกได้เป็น 5 ข้ันตอน 
ดังนี้  
 1. การเก็บรวบรวมข้อมูล (Data Collection) คือ การเก็บข้อมูลของดิน น้ า แสง ภูมิอากาศ 
ผลผลิต ด้วยวิธีการและเทคโนโลยีต่าง ๆ เช่น เครือข่ายเซ็นเซอร์ สถานีตรวจวัดอากาศ ภาพถ่ายดาวเทียม
เครื่องสแกนสภาพดิน   

2. การวินิจฉัยข้อมูล (Diagnostics) คือ การสร้าง กรอง และเก็บข้อมูลที่เป็นประโยชน์ เข้า
สู่ฐานข้อมูลซึ่งมักจะใช้เทคโนโลยีภูมิสารเทศ (GIS)  

3. วิเคราะห์ข้อมูล (Analysis) คือ การวิเคราะห์ข้อมูล การท านายผลผลิตเชิงพื้นที่รวมไปถึง
การวางแผนจัดการ เช่น เทคโนโลยี Crop Modeling ซึ่งจะน าข้อมูลต่าง ๆ มาท าเป็นโมเดลเพื่อหา
ความสัมพันธ์กับผลผลิตที่เก็บเกี่ยวได ้

4. การด าเนินการตามแผนปฏิบัติงาน (Precision Field Operation) คือ การปฏิบัติตาม
แผนที่วางไว้ เช่น การหยอดปุ๋ยด้วยรถขับเคลื่อนด้วย GPS การติดตั้งโปรแกรมการให้น้ า การให้ปุ๋ยหรือยา
ฆ่าแมลงด้วยแคปซูลนาโน ซึ่งสามารถควบคุมการปลดปล่อยตามเงื่อนไขที่ก าหนด    

5. การประเมินผล (Evaluation) คือ การประเมินผลการปฏิบัติงานว่ามีประสิทธิภาพมาก
น้อยเพียงใด คุ้มค่าแก่การลงทุนหรือไม่ โดยใช้เทคโนโลยีด้านการเงินและเศรษฐศาสตร์อุตสาหกรรม 
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การท าฟาร์มอัจฉริยะ นอกจากต้องมีการก าหนดข้ันตอนการด าเนินงานที่ชัดเจนและเป็นระบบแล้ว 
ยังต้องมีการคัดเลือกเอาเทคโนโลยีที่เหมาะสมไปใช้ในฟาร์ม เพื่อเกิดประสิทธิภาพในการท างานมากที่สุด 
น าเอาเทคโนโลยีในรูปแบบต่าง  
 2.1.3 เทคโนโลยทีี่เกี่ยวข้องกับระบบฟาร์มอจัฉริยะ ในการท างานของฟาร์มอจัฉริยะมีเทคโนโลย ี 
ที่เกี่ยวข้องหลายชนิด และหลายระบบ ดังนี ้

 1. ระบบก าหนดต าแหน่งบนพื้นผิวโลก (Global Positioning System: GPS) เป็นเทคโน 
โลยีกับแผนที่ดินของฟาร์มในการระบุพิกัดหรือต าแหน่งบนพื้นผิวโลกโดยใช้ดาวเทียม 

2. ระบบสารสนเทศทางภูมิศาสตร์ (Geographic Information System: GIS) เป็นเทคโน 

โลยีในการรวบรวมและวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ แล้วน ามาแสดงผลในรูปแบบต่าง ๆ โดยมีความสามารถใน

การเก็บข้อมูลได้หลากหลายมิติ ที่มีความเกี่ยวข้องกับพิกัดของพื้นที่ จากนั้นน ามาวิเคราะห์ผลในอดีต

เทคโนโลยี GIS  

 3. การรับรูปจากระยะไกล (Remote Sensing : RS) เป็นเครื่องมือที่ใช้ในการเก็บข้อมูล
พื้นที่โดยอาศัยคลื่นแสงในช่วงความยาวคลื่นต่าง ๆ และคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าในรูปแบบต่าง ๆ  เช่น เรดาร์
ไมโครเวฟ วิทยุ จัดเป็นเทคโนโลยีที่เหมาะกับการใช้งานในพื้นที่ขนาดใหญ่ ในอดีตมีการน าเทคโนโลยีนี้มา
ใช้ในการเกษตร แต่ก็เป็นการใช้ในระดับภาครัฐ ยังไม่มีการน ามาใช้กับบริษัทหรือฟาร์มของเกษตรกร
เนื่องจากมีราคาค่อนข้างสูง 

 4. เทคโนโลยีจัดการพื้นที่ตามความเหมาะสม (Variable Rate Technology : VRT) หรือ
เทคโนโลยีการให้ปุ๋ยให้น้ า สารเคมีควบคุมศัตรูพืช ตามสภาพความแตกต่างของพื้นที่ โดยมักจะใช้ร่วมกับ
เทคโนโลยี GPS เช่นเดียวกับการใช้รถไถให้ปุ๋ยอัตโนมัติ ทั้งนี้อาจจะใช้งานร่วมกับเทคโนโลยีการรับรู้
ระยะใกล้เพื่อความถูกต้องและแม่นย ามากยิ่งขึ้น  

  

2.2 โรงเรือน   

 โรงเรือน หมายถึง โรงเรือนที่ออกแบบที่มีลักษณะข้ึนโครงเหล็ก หลังคาคลุมด้วยพลาสติก ออกแบบ
กระบะปลูกผักสองฝั่ง ตรงกลางเป็นทางเดิน ที่สร้าง ข้ึนในแปลงปฏิบัติงานของสาขาพืช   คณะ
เทคโนโลยีการเกษตรและอุตสาหกรรมการเกษตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์
พระนครศรีอยุธยา หันตรา ที่ใช้ปลูกผักกาดขาวใหญ่ ผักคะน้า ผักกวางตุ้งผักฮ่องเต้ ส าหรับใช้ในการ
ทดลองระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว     
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2.3 คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

 ระบบฝังตัว หรือ สมองกลฝังตัว (Embedded System) เป็นระบบคอมพิวเตอรข์นาดจิ๋วที่ฝังไว้

ในอุปกรณ์ เครื่องใช้ไฟฟ้า และเครื่องเล่นอิเล็กทรอนิกส์ต่างๆ เพื่อเพิ่มความฉลาด ความ  สามารถให้กับ

อุปกรณ์เหล่านั้นผ่านซอฟต์แวร์ซึ่งต่างจากระบบประมวลผลที่เครื่องคอมพิวเตอร์ทั่วไป ระบบฝังตัวถูก

น ามาใช้กันอย่างแพร่หลายในยานพาหนะ เครื่องใช้ไฟฟ้าในบ้านและส านักงาน อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 

เทคโนโลยีซอฟต์แวร์ เทคโนโลยีฮาร์ดแวร์ เทคโนโลยีเครือข่ายเน็ตเวิร์ก เทคโนโลยีด้านการสื่อสาร 

เทคโนโลยีเครื่องกลและของเล่นต่าง ๆค าว่าระบบฝังตัวเกิดจากการที่  ระบบนี้เป็นระบบประมวลผล

เช่นเดียวกับระบบคอมพิวเตอร์ แต่ว่าระบบนี้จะฝังตัวลงในอุปกรณ์อื่น ๆ ที่ไม่ใช่เครื่องคอมพิวเตอร์ ใน

ปัจจุบันระบบสมองกลฝังตัวได้มีการพัฒนามากข้ึน โดยในระบบสมองกลฝังตัวอาจจะประกอบไปด้วย

ไมโครคอนโทรลเลอร์ หรือ ไมโครโปรเซสเซอร์ อุปกรณ์ที่ใช้ระบบสมองกลฝังตัวที่ เห็นได้ชัดเช่น

โทรศัพท์มือถือ และในระบบสมองกลฝังตัวยังมีการใส่ระบบปฏิบัติการต่าง ๆ แตกต่างกันไปอีกด้วย ดังนั้น

ระบบสมองกลฝังตัวอาจจะท างานได้ต้ังแต่ควบคุมหลอดไฟจนไปถึงใช้ในยานอวกาศ 
 

2.4 Internet of Things (IoT)  

 Internet of Things (IoT) หมายถึง สิ่งต่าง ๆ ที่ถูกเช่ือมโยงถึงกันด้วยอินเตอร์เน็ตสิ่งต่าง ๆ   ในที่นี้ 

หมายถึง สิ่งของอุปกรณ์ หรือเครื่องใช้ต่างๆ ที่จะถูกฝังระบบควบคุมที่จะคอยจะตอบสนองความต้องสัง่การ 

และเซ็นเซอร์ที่จะช่วยให้รับรู้ถึงสภาวะแวดล้อมต่าง ๆ สามารถที่จะเช่ือมต่อกับเครือข่าย และติดต่อสื่อสาร

กันผ่านระบบไร้สาย ตัวอย่างเช่น  Smart Farm ที่น าเอาเซ็นเซอร์มาตรวจวัดความช้ืนในดิน ปริมาณ

อุณหภูมิในอากาศ แล้วน าข้อมูลที่ได้ไปวิเคราะห์และสั่งการไปยังอุปกรณ์ควบคุมต่าง ๆ เพื่อสร้างสภาวะ

แวดล้อมที่เหมาะสมต่อการเจริญเติบโตของพืช   

 2.4.1 Aduino NodeMCU ESP8266  

  เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) ที่ปัจจุบันก าลังได้รับความนิยมอย่างสูง เนื่องจากมี

ขนาดเล็ก ราคาถูกและคล้ายคลึงกันกับ Arduino ทั้งโครงสร้าง ขา Input/Output การออกแบบ

สถาปัตยกรรมบนบอร์ด, การใช้ภาษา C/C++ ในการเขียนโปรแกรมควบคุมด้วย Arduino IDE และที่

ส าคัญ NodeMCU มาพร้อมกับโมดูล ESP8266 เป็นระบบ Wi-Fi ที่รองรับการท างานทั้งในโหมดที่เป็น 

Station และ Client ท าให้สามารถเช่ือมต่อกับเครือข่าย  

 2.4.1.1 ส่วนประกอบของบอร์ด NodeMCU ESP8266 เป็นบอร์ดอีกตัวที่ปัจจุบันก าลังได้รับ

ความนิยมอย่างมากเช่นเดียว Arduino Uno เนื่องจากมีขนาดเล็กราคาถูกใช้งานง่ายและที่ส าคัญมันมา

พร้อมกับชิปโมดูล ESP8266 ซึ่งเป็นระบบ Wi-fi ที่สามารถเช่ือมต่อกับเครือข่ายโดยใช้เป็น Access Point 

https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A1%E0%B8%A7%E0%B8%A5%E0%B8%9C%E0%B8%A5&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84%E0%B8%AD%E0%B8%A1%E0%B8%9E%E0%B8%B4%E0%B8%A7%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A1%E0%B8%A7%E0%B8%A5%E0%B8%9C%E0%B8%A5&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A1%E0%B8%A7%E0%B8%A5%E0%B8%9C%E0%B8%A5&action=edit&redlink=1
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หรือ Wed server ขนาดเล็ก ๆ โดยรายละเอียดและส่วนประกอบต่างๆ ของ NodeMCU ESP8266          

มีดังนั้น 

 A. D0-D4 หรือ GPIO เป็นขาดิจิตอลที่สามารถก าหนดให้ขาที่ต้องการเป็น Input หรือ 

Output ก็ได้เช่นอ่านค่าจากเซ็นเซอร์ดิจิตอลเป็น Input เข้ามาแล้วส่งค่าเป็น Output ออกไปเพื่อควบคุม

อุปกรณ์ที่ต้องการ ขณะเดียวกันที่ขา D2/GPIO4 และ D1/GPIO ก็ถูกก าหนดให้เป็นขา SDA และ SCL 

เพื่อให้สื่อสารกับโมดูลอื่นผ่านอินเตอร์เฟส I2C ด้วย เช่น โมดูลแสดงผล LCD และ OLED เป็นต้น  

 B. 3V เป็นขาทีม่ีแรงดันไฟ 3.3 โวลท์ (ถูกปรบัลดมาจากพอร์ตUSB ที่มีแรงดันไฟ5V) 

 C. G เป็นขากราวด์ (Ground) 

 D. D5-D8 เป็นทั้งขา GPIOและขาที่ใช้ติดต่อสื่อสารกับโมดูลอื่นผ่านอินเตอร์เฟส HSPI 

 E. RX/TX เป็นขา GPIO และขาที่ใช้รับส่งข้อมูลแบบ Serial กับอุปกรณ์อื่น 

 F. G เป็นขากราวด์ (Ground) 

 G. 3V เป็นขาที่มีแรงดันไฟ 3. 3 โวลท์ (ถูกปรบัลดมาจากพอร์ตUSBที่มีแรงดันไฟ 5V)  

 H. A0 หรือ ADC เป็นขา Input ที่ใช้อ่านค่าจากเซ็นเซอร์อนาล็อก (Analog) มาแปลงเป็น

ดิจิตอล (Digital) ท าให้บอร์ดน้ีสามารถใช้งานกับเซ็นเซอร์อนาล็อกได้ 

 I. G เป็นขากราวด์ (Ground) 

 J. VU หรือ V USB เป็นขาที่มีแรงดันไฟ 5 โวลท์ ที่มาจากพอร์ต USB  

 K. S3, S2 เป็นทั้งขา GPIO และขาที่ใช้ติดต่อสื่อสารกับอุปกรณ์ SD Card โดยตรงผ่าน

อินเตอร์เฟส SDIO (Secure Digital Input/Output)  

 L. S1, SC, S0 และ SK เป็นทั้งขา GPIO, ขาที่ใช้ติดต่อสื่อสารกับอุปกรณ์ SD Card ผ่าน

อินเตอร์เฟส SDIO และชาที่ใช้ติดต่อสื่อสารกับโมดูลอื่นผ่านอินเตอร์เฟส SPI ที่เร็วกว่า I2C 

 M. G เป็นขากราวด์ (Ground) 

 N. 3V เป็นขาที่มีแรงดันไฟ 3. 3 โวลท์ 

  O. EN เป็นขาที่ควบคุมให้โมดูลท างาน เมื่อมีการจ่ายไฟหรอืก าหนดสถานะให้เป็น      

Active High 

 P. RST เป็นขาที่ใช้รเีซ็ตโมดูล เมื่อต่อกบักราวด์ใหเ้ป็น Active Low  

 Q. G เป็นขากราวด์ (Ground)  

 R. VIN เป็นขาที่ใช้รับไฟเข้าจากแหล่งจ่ายภายนอกเพื่อจ่ายไฟให้กับบอร์ด  และอุปกรณ์

เช่ือมต่ออื่นๆ โดยตรง ซึ่งไฟที่จ่ายให้ควรมีขนาดไม่เกิน 5V  

 S. 2.4GHz Antenna ต าแหน่งของสายอากาศย่านความถ่ี 2. 4 GHz  

 T. หลอดไฟ LED ใช้แสดงสถานะการอัพโหลดโปรแกรม (ส าหรับบอร์ด V3 ที่ใช้ชิป USB 

TTL เป็น CH340 หลอดไฟนี้ยังสามารถใช้แสดงสถานะการท างานของโปรแกรมหรือการส่งข้อมูล (TX) ที่
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ขา D4/ GPIO2 ได้ด้วย เนื่องจากที่ขา D4/GPIO2 มีการเช่ือมต่อกับหลอดไฟ LED นี้เอาไว้ ส่วนบอร์ด V2 

ที่ใช้ชิป CP2102 จะมีหลอดไฟ LED ที่ใช้แสดงสถานะการท างานของโปรแกรมหรือการส่งข้อมูล (TX) 

ติดตั้งแยกมาให้ต่างหากบนบอร์ด ซึ่งจะเช่ือมต่ออยู่กับขา D0/GPIO16)  

 U. ซิปหลัก ESP8266 รุ่น ESP-12E เป็นชิปที่มีทั้งหน่วยประมวลผล 32-bit ความถ่ี 80-60 

MHz, หน่วยความจ า (128 KB internal RAM + 4MB external Flash) และตัวรับส่งสัญญาณ Wi-Fi 

มาตรฐาน 802.11 b/g/n อยู่ในตัว ท างานที่แรงดันไฟ 3.0-3.6V กระแสไฟโดยเฉลี่ยที่ 80 mA  

 V. ชิป 3.3V LD0 Voltage Regulator ใช้ควบคุมและรักษาระดับแรงดันไฟให้คงที ่ที ่3.3 V 

 W. ชิป USB to TTL Converter เป็นตัวกลางในการสื่อสารระหว่างอปุกรณ์ที่ใช้พอร์ต USB 

เพื่อส่งผ่านข้อมูลไปยังบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ เช่น การอัปโหลดโปรแกรม โดยจะท าหน้าที่แปลงข้อมูล

จากพอร์ต USB ไปเป็นข้อมูลแบบอนุกรม (Serial) ก่อนจะส่งไปยัง MCU ซึ่งถ้าเป็นบอร์ด V3 จะใช้เป็น 

CH340 USB to Serial Controller ส่วน V2 จะใช้เป็น CP2102 USB to UART Bridge Controller 

 X. ปุ่ม Flash มีไว้เพื่อการอัปโหลดโปรแกรม  

 Y. Micro USB Connector ใช้เสียบสาย USB เพื่อจ่ายไฟ 5V ให้กับบอร์ด และอัปโหลด

ข้อมูล  

  Z. ปุ่ม RST มีไว้รีเซ็ตบอร์ดเพือ่เริ่มท างานใหม่ ดังแสดงตามภาพที่ 2.1                         

(ภาสกร พาเจริญ, 2562) 
 

   
 

ภาพท่ี 2.1 Aduino NodeMCU ESP8266 

 2.4.2 รีเลย์ Module Relay   

  โมดูลรีเลย์ (Relay Module) ที่นิยมน ามาใช้กับงาน IoT จะมีทั้งแบบทั่วไปที่ใช้หน้าสัมผัส 

(Contact) ซึ่งจะอาศัยสนามแม่เหล็กจากขดลวดมาเหนี่ยวน าให้หน้าสัมผัสแตะกันเพื่อครบวงจร (Closed 

Circuit) และแบบโซลิดสเตต (Solid State) ที่ไม่ใช้หน้าสัมผัสแต่จะอาศัยคุณสมบัติทางไฟฟ้า  ในการ

ท างานของวัสดุที่เป็นสารกึ่งตัวน า (Semiconductor) ท าให้เกิดการสวิตช์ดังนั้นจึงไม่มี ช้ินส่วนใดที่ต้อง

เคลื่อนไหวหรือมาแตะสัมผัสกัน ในการเช่ือมต่อโมดูลรีเลย์ปกติแล้วทางฝั่งอินพุตจะมีขา IN เป็นตัวรับ

สัญญาณควบคุมมาจากบอร์ด (ถ้าเป็นโมดูลรีเลย์แบบหลาย Channel ก็จะเรียงล าดับไปตามตัวเลขเช่น 

IN1, IN2, IN3 และ IN4) และมีขา DC + กับ DC- ที่รับไฟเลี้ยงมาจากแหล่งจ่ายเพื่อให้รีเลย์ท างานเช่นถ้า
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เป็น 5 VDC ก็จะอาศัยไฟจากขา VU ของบอร์ด (ถ้าเป็นบอร์ด NodeMCU V2 ไฟ 5 VD จะอยู่ที่ขา Vin) 

ส่วนขา DC ก็ต่อกับ GND ทางฝั่งเอาต์พุตจะมี 3 ขาในแต่ละ Channel ซึ่งจะประกอบไปด้วย  

 ขา COM หรือ Common เป็นขาที่ใช้ต่อกับขาข้างใดข้างหนึ่งของอุปกรณ์ไฟฟ้าแรงดันสูง /

กระแสสูงซึ่งท างานร่วมกับขา NO และ NC ข้ึนอยู่กับว่าขณะนั้นรีเลย์ท างานหรือมีกระแสไฟไหลผ่าน

ขดลวดท าให้เกิดการเหนี่ยวน าหรือไม่ 

 ขา NO หรือ Normal Open (ปกติหน้าสัมผัสเปิด) เป็นขาที่ใช้ต่อกับขาที่เหลืออีกข้าง  ของ

อุปกรณ์ไฟฟ้าแรงดันสูง/กระแสสูงซึ่งในสภาวะปกติขณะที่รีเลย์ยังไม่ท างานหรือขดลวดยังไม่เกิดการเหนียว

น าหน้าสัมผัสที่ขานี้จะเปิดคือไม่แตะกับขา COM จึงยังไม่ครบวงจรอุปกรณ์ไฟฟ้าจึงยังไม่ท างาน แต่ถ้า

เมื่อใดที่ทางฝั่งอินพุตได้รับ 

 สัญญาณควบคุมที่ท าให้รี เลย์ท างาน (ข้ึนอยู่กับว่ารีเลย์ที่ใช้เป็นชนิด Active LOW หรือ 

Active HIGH ถ้าเป็นชนิด Active LOW การจะสั่งให้รีเลย์ท างานทางฝั่งควบคุมจะต้องป้อนสถานะ LOW 

หรือลอจิก 0 ไปที่ขา IN ของรีเลย์ในทางตรงกันข้ามถ้าเป็นชนิด Active HIGH ก็จะต้องป้อนสถานะ HIGH 

หรือลอจิก 1 ไปที่ขา IN ของรีเลย์) จะมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นขดลวดท าให้เกดิการเหนี่ยวน าหน้าสมัผสัใหม้า

แตะกับขา NO นี้ท าให้ครบวงจรอุปกรณ์ไฟฟ้าก็จะท างานขา NC หรือ Normal Close (ปกติหน้าสัมผสัปดิ) 

เป็นขาที่ปกติจะปล่อยลอยไว้ไม่ต้องต่อกับอะไรซึ่งในสภาวะปกติขณะที่ขดลวดยังไม่เกิดการเหนี่ยวน า

หน้าสัมผัสที่ขานี้จะปิดคือแตะอยู่กับ ขา COM แต่เนื่องจากขาน้ีถูกปล่อยลอยไว้จึงท าให้ยังไม่ครบวงจร  แต่

ถ้าเมื่อใดที่ทางฝั่งอินพุตได้รับสัญญาณควบคุมที่ท าให้รีเลย์ท างานหน้าสัมผัสก็จะถูกเหนี่ยวน าให้ไปแตะกับ

ขา NO ดังที่ได้กล่าวไปแล้วจึงท าให้ครบวงจรอุปกรณ์ไฟฟ้าก็จะท างาน (ภาสกร พาเจริญ, 2562) ดังแสดง

ตามภาพที่ 2.2  

 
 

ภาพท่ี 2.2 รีเลย์ Module Relay 
 

 2.4.3 เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิและความชื้น DHT11    

 เซ็นเซอร์ตระกูล DHT ขณะนี้มี 2 รุ่น คือ DHT11 และ ทั้งสองรุ่นเป็นเซ็นเซอร์ดิจิทัล

เหมือนกัน มีขาเอาต์พุตดิจิทัลเพียงขาเดียวเท่านั้น คือการใช้งานง่ายเช่นกัน และทั้งสองมีลักษณะรูปทรง

คล้ายๆ กัน มีขาใช้งานแบบเดียวกัน แตกต่างกันที่สเปคคุณลักษณะ ส่วนเรื่องราคา DHT11 มีราคาถูกกว่า 
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DHT11 มีความแม่นย าในการวัดอุณหภูมิ +-2 องศาเซลเซียสส่วน ส่วน DHT22 มีความแม่นย า + - 0.5 

องศาเซลเซียส นอกจาก DHT22 มีความแม่นย าสูงกว่าแล้ว มันยังสามารถวัดอุณหภูมิได้กว้างกว่า คือ -40-

125 องศาเซลเซียส ทั้งสองรุ่นวัดได้ทั้งอุณหภูมิและความช้ืน humidity ดังนั้นเป็นงานที่ต้องการความ

ละเอียดแม่นย าควรเลือกใช้ DHT22 ซึ่งก็จะมีราคาสูงกว่า โดยทั้งสองรุ่นต้องการแหล่งจ่ายไฟ 3-5 volt 

เหมือนกัน ใช้งานกับบอร์ดชนิด 3.3 โวลท์เช่น NodeMCU ได้ ข้อจ ากัดของเซ็นเซอร์ DHT คืออัตรา

ความเร็วในการวัด นั่นคือ จะต้องอ่านข้อมูลอุณหภูมิและความช้ืนห่างกันอย่างน้อย 1-2 วินาที เมื่อใช้

ไลบรารี่ที่ก าลังจะกล่าวถึงต่อไป คือประมาณว่า ถ้าการวัดอุณหภูมิถ่ีๆ รัวๆ ตัวนี้อาจ ไม่เหมาะซักเท่าใด 

เพราะต้องอ่านค่าห่างกันอย่างน้อย 1-2 วินาที แต่ถ้าใช้วัดอุณหภูมิห้องในฟาร์ม ซึ่งไม่เน้นวัดถ่ีมากนักก็

สามารถใช้งานได้ (กอบเกียรต สระอุบล, 2561) ดังแสดงตามภาพที่ 2.3  
 

 
 

ภาพท่ี 2.3 เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT11 
 

 2.4.4 เซ็นเซอร์วัดความชื้นความแห้งในดิน   

 หลักการท างานของเซ็นเซอร์ชนิดนี้ คือมีแท่งตัวน า 2 ขาปักลงไปในดิน ถ้าดินมีความช้ืนสูง 

(ดินเปียก) ค่าความต้านทานระหว่าง 2 ขา จะต่ า แต่ถ้าดินแห้ง ค่าความต้านทานระหว่าง 2 ขา จะสูงก็น า

ค่าแตกต่างนี้มาประมวลผลหรือควบคุมการท างานอุปกรณ์ เช่น เปิดวาล์วหรือเปิดปั้มน้ าเพื่อรดน้ า 

เนื่องจากเซ็นเซอร์อาศัยหลักการเปลี่ยนค่าความต้านทานตามสภาวะแวดล้อม ดังนั้นหลักการใช้งานจะ

คล้ายกับ LDR ที่กล่าวมาแล้ว คือใช้แบบอ่านค่า Analog โดยตรงหรือวงจรเปรียบเทียบแรงดันเพื่อ

เอาเอ้าต์พุตดิจิทัล 

 แบบโมดูล แต่ใช้สัญญาณ Analog ถ้าดินช้ืนมากค่าเอ้าต์พุตจะมีค่าต่ า เนื่องจากความช้ืนท า
ให้ค่าความต้านทานเซ็นเซอร์ต่ าลง ถ้าดินแห้งหรือมีความช้ืนน้อยค่าเอ้าต์พุตจะมีค่าสูงเนื่องจากดินแห้งท า
ให้ค่าความต้านทานเซ็นเซอร์สูง 

  แบบโมดูลใช้สัญญาณดิจิทัล การท างานของโมดูลจะเป็นแบบ Active Low คือถ้าดินข้ึน
มากสถานะที่ได้จากเอาต์พุตของโมดูลจะมีค่าเป็น Low ถ้าดินแห้งหรือมีความช้ืนน้อย สถานะที่ได้จาก
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เอาต์พุตของโมดูลจะมีค่าเป็น High จะท าการเปิดหลอด LED ถ้าต่อขาค าสั่งนี้เข้ากับรีเลย์ก็จะท าการเปิด
สวิทช์ควบคุมอุปกรณ์รดน้ า เช่น วาล์วปั้ม (กอบเกียรติ สระอุบล, 2561) ดังแสดงตาม  ภาพที่ 2.4  

 

 
 

ภาพท่ี 2.4 เซ็นเซอร์วัดความช้ืนความแห้งในดิน 
 

 2.4.5 โซลินอยด์วาล์วพลาสติก Solenoid Valve  

 เป็นอุปกรณ์แม่เหล็กไฟฟ้าชนิดหนึ่ง ที่มีหลักการท างานคล้ายกับรีเลย์ (Relay) ภายใน

โครงสร้างของโซลินอยด์จะประกอบด้วยขดลวดที่พันอยู่รอบแท่งเหลก็ที่ภายในประกอบด้วยแม่เหล็กชุดบน

กับชุดล่าง เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นขดลวดที่พันรอบแท่งเหล็ก ท าให้แท่งเหล็กชุดล่างมีอ านาจแม่เหลก็ดงึ

แท่งเหล็กชุดบนลงมาสัมผัสกันท าให้ครบวงจรท างาน เมื่อวงจรถูกตัดกระแสไฟฟ้าท าให้แท่งเหล็กส่วนล่าง

หมดอ านาจแม่เหล็ก สปริงก็จะดันแท่งเหล็กส่วนบนกลับสู่ต าแหน่งปกติ จากหลักการดังกล่าวของโซลิ

นอยด์ก็จะน ามาใช้ในการเลื่อนลิ้นวาล์วของระบบนิวแมติกส์ การปิด - เปิดการจ่ายน้ าหรือของเหลวอื่นๆ 

โครงสร้างของ Solenoid โดยทั่วไปแบ่งออกเป็น 2 ชนิดคือ เลื่อนวาล์วด้วยโซลินอยด์วาล์วกลับด้วยสปริง 

(Single Solenoid Valve) และเลื่อนวาล์วด้วยโซลินอยด์วาล์วกลับด้วยโซลินอยด์วาล์ว (Double 

Solenoid Valve) ในที่นี้ใช้แบบ เลื่อนวาล์วด้วยโซลินอยด์วาล์วกลับด้วยสปริง (Single Solenoid Valve) 

(สงกรานต์ สว่างวัล, 2563) ดังแสดงตามภาพที่ 2.5  
 

 
       

 ภาพท่ี 2.5 โซลินอยด์วาล์วพลาสติก Solenoid Valve 
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 2.4.6 สวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย 

  สวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย (Switching Power Supply) เป็นแหล่งจ่ายไฟตรงคงค่าแรงดัน

แบบหนึ่ง และสามารถเปลี่ยนแรงดันไฟจากไปสลับโวลต์สูง ให้เป็นแรงดันไฟตรงค่าต่ า เพื่อใช้ในงาน

อิเลคทรอนิกส์ได้เช่นเดียวกันแหล่งจ่ายไฟเชิงเส้น (Linear Power Supply) ถึงแม้เพาเวอร์ซัพพลายทั้งสอง

แบบจะต้องมีการใช้หม้อแปลงในการลดทอนแรงดันสูงให้เป็นแรงดันต่ าเช่นเดียวกัน    แต่สวิตช่ิงเพาเวอร์

ซัพพลายจะต้องการใช้หม้อแปลงที่มีขนาดเล็กและน้ าหนักน้อย เมื่อเทียบ          กับแหล่งจ่ายไฟเชิงเส้น

อีกทั้งสวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลายยังมีประสทิธิภาพสูงกว่าอีกด้วย                    (พงศ์ธวัช ชีพพิมลชัย, 2551) 

ดังแสดงตามภาพที่ 2.6   
 

 
         ภาพท่ี 2.6 สวิตช่ิงเพาเวอรซ์ัพพลาย 

 

 2.4.7 กล้องวงจรปิด CCTV (Closed Circuit Television System) 

  กล้องวงจรปิด หรือ CCTV (Closed Circuit Television System) คือ ระบบการบันทึกภาพ 

เคลื่อนไหวที่ถูกจับภาพโดยกล้องวงจรปิดที่ได้ติดต้ังตามบริเวณต่างๆ มายังเครื่องบันทึก (DVR) และส่วนรับ

ภาพดูภาพซึ่งเรียกว่า จอภาพ (Monitor) และบันทึกลงไปยังเครือ่งบันทึกเป็นระบบส าหรับใช้เพื่อการรักษา

ความ ปลอดภัยหรือใช้เพื่อการสอดส่องดูแลเหตุการณ์หรือสถานการณ์ต่างๆ  

   หลักการท างานของกล้องวงจรปิดของ CCTV เริ่มจาก ตัวกล้องที่เป็นตัวรับสัญญาณภาพจะรับ ภาพ

ได้นั้นจะต้องมีแสงส่องไปยังที่วัตถุที่ต้องการและแสงนั้นจะตกกระทบวัตถุแล้วจึงสะท้อนกลับออกมา 

(ประสิทธิภาพกล้องนั้น ข้ึนอยู่กับความไวแสง ซึ่งจะส่งผลให้คุณภาพของการท างานแตกต่างกันออกไป) 

และภายในนั้นจะมีตัวที่แปลงสัญญาณภาพเป็นสัญญาณไฟฟ้า เพื่อส่งต่อสัญญาณตามสาย   ที่เช่ือมจาก

กล้องไปสู่เครื่องรับ สัญญาณภาพ (DVR) แล้วส่งต่อไปยังจอรับภาพ (Monitor) เพื่อแสดงภาพที่ได้จากตัว

กล้อง โดยปกติแล้วนั้น ตัวกล้องและจอภาพจะอยู่ต่างสถานที่กันซึ่งหลักการท างานของระบบกลอ้งวงจรปดิ

นั้นไม่ซับซ้อนมาก แต่หากต้องการให้ภาพออกมาดีนั้นต้องประกอบด้วยองค์ ประกอบหลายอย่าง เช่น 

เครื่องบันทึกภาพกล้องวงจรปิด ระบบควบคุมหรือโปรแกรมจัดการ สายสัญญาณ ส่วนประกอบอื่นๆ 

เช่น Housing, Adaptor, Controller  
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 กล้องวงจรปิด CCTV ที่ใช้ส าหรับในการติดตั้งดูการท างานของระบบ การพัฒนาระบบจัดการฟาร์ม

อัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัวที่ผู้วิจัยพัฒนาข้ึน เพื่อสั่งควบคุมการเปิด-ปิดการรดน้ า

ผ่านระบบเรียลไทม์ (Real-time) ในฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนของแปลงทดลองปฏิบัติงานของ  สาขาพืช 

คณะเทคโนโลยีการเกษตรและอุตสาหกรรมการเกษตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ  ศูนย์

พระนครศรีอยุธยาหันตรา ดังแสดงตามภาพที่ 2.7 
 

 
 

ภาพท่ี 2.7 กล้องวงจรปิด 
 

2.5 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

  สุปรียา มะโนมั่น และไพสิฐ มูลเพิ่ม (2553) ท าวิจัยเรื่อง เครื่องรดน้ าต้นไม้อัตโนมัติ โดยมี            
วัตถุประสงค์ 1) เพื่อตอบสนองความต้องการของส่วนบุคคลที่ต้องการความสะดวกในชีวิตประจ าวัน        
2) เพื่อตอบสนองความต้องการของภาครัฐ 3) เพื่อให้บุคคลทั่วไปหันมาสนใจการปลกูต้นไม้ 4) เพื่อลดภาวะ
โลกร้อน 5) เพื่อใช้ในการเกษตร โดยการท างานของเครื่องรดน้ าต้นไม้อัตโนมัติจะรับค่าความช้ืนและ
อุณหภูมิผ่านตัวเซ็นเซอร์เข้ามาประมวลผลโดยตัวไมโครคอลเทนเลอร์ ในการตัดสินใจว่าจะท าการรดน้ า
ต้นไม้หรือไม่ และยังสามารถท างานได้ในโหมดการตั้งเวลา ท าการรดน้ าต้นไม้ตามเวลาที่ตั้งไว้ โดยการเปิด-
ปิดน้ า ซึ่งจะควบคุมผ่านโซลินอยด์วาล์ว จากการทดสอบการท างานพบว่า  เครื่องรดน้ าต้นไม้อัตโนมัติ
สามารถท างานได้จริงตามที่ออกแบบไว้ทุกประการ 
 คณุตฆ์ แซ่ม้า และสุรชัย แซ่จ๋าว (2561) ท าวิจัยเรื่องระบบรดน้ าแปลงผักอัตโนมัติ โดยมี                
วัตถุประสงค์ 1) เพื่อสร้างระบบรดน้ าอัตโนมัติ 2) เพื่อหาประสิทธิภาพการท างานของระบบรดน้ าแปลงผัก
อัตโนมัติ โดยการท างานของระบบรดน้ าแปลงผักอัตโนมัติ ผ่านระบบเซนเซอร์วัดความช้ืนในดินและส่ง
สัญญาณข้อมูลกลับไปยังตัวรับแบบไร้สายโดยใช้ไมโครคอลเทนเลอร์ในการควบคุมการท างาน โดยติดตั้ง
เซนเซอร์ในบริเวณแปลงเพาะปลูกจ าลองส าหรับตรวจวัดค่าความช้ืนในดินจากนั้นส่งค่าการตรวจวัดผ่าน
โมดูลสื่อสารไร้สายในคลื่นความถ่ี 2.4 กิกะเฮิรตซ์ ไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ตัวหลัก  เพื่อท าการ
ประมวลผลว่าควรจ่ายน้ าหรือไม่ และท าการควบคุมให้ระบบจ่ายน้ าเพื่อรดน้ าให้กับแปลงผักอัตโนมัติ  ผล
การทดสอบระบบรดน้ าแปลงผักอัตโนมัติ โดยรวมสามารถท างานได้แต่ยังมีบางส่วนที่ยังไม่สามารถท างาน
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ได้ดีพอสมควร เช่น เซนเซอร์วัดความช้ืนดิน และการรับส่งข้อมูลผ่านการสื่อสารไร้สายได้เพียงระยะทาง
ใกล้ ๆ เท่านั้น ดังนั้นจึงยังไม่สามารถน าไปใช้งานกับแปลงเกษตรที่มีระยะห่ างเกิน 30 เมตร ท าให้ไม่
สามารถรับส่งข้อมูลการสื่อสาร 

นราธิป ทองปาน และธนาพัฒน์ เที่ยงภักดิ์ (2559) ท าวิจัยเรื่อง ระบบรดน้ าอัตโนมัติผ่านเครือข่าย
เซนเซอร์ไร้สาย โดยมีวัตถุประสงค์ 1) เพื่อพัฒนาระบบรดน้ าอัตโนมัติผ่านเครือข่ายเซนเซอร์ไร้สาย การ
ท างานของระบบ ประกอบไปด้วย 2 ส่วน คือ ระบบรดน้ าอัตโนมัติที่ท างานตามโปรแกรม และระบบรดน้ า
อัตโนมัติที่ควบคุมด้วยคอมพิวเตอร์ 2) เพื่อทดลองใช้ระบบไร้สายในการรดน้ าของเกษตรระบบรดน้ า
อัตโนมัติผ่านเครือข่ายเซนเซอร์ไร้สาย จากจากทดลองของเกษตรกร พบว่า ผลการวัดระยะของงานระบบ
รดน้ าอัตโนมัติแบบมีสิ่งกีดขวางโดยการสั่งเปิด-ปิดวาล์วน้ าระยะ 20-120 เมตร ระบบสามารถท างานได้ 
ระยะการท างานของระบบรดน้ าต้นไม้แบบไม่มีสิ่งกีดขวาง โดยการสั่งเปิด-ปิดวาล์วน้ าระยะ 20-200 เมตร 
ระบบสามารถท างานได้ และผลการวัดค่าความช้ืนของดิน โดยการใช้เซนเซอร์วัดความช้ืนที่ 10-80 แต่ถ้า
ความช้ืนที่ 90 ข้ึนไป เซนเซอร์ไม่สามารถท างานได้ และการท างานของระบบรดน้ าอัตโนมัติมีสิ่งกีดขวาง
โดยการสั่งเปิด-เปิดวาล์วน้ า  ระยะ 20-120 เมตร ระบบสามารถท างานได้ แต่ในระยะ 140 – 200 เมตร 
ไม่สามารถท างานได้ ระยะการท างานของระบบรดน้ าอัตโนมัติแบบไม่สิ่งกีดขวางโดยการสั่งเปิด-ปิดวาล์วน้ า 
ระยะ 20-200 เมตร ระบบสามารถท างานได้ 3) เพื่อสอบถามความพึงพอใจของเกษตรกรที่มีต่อระบบรด
น้ าอัตโนมัติผ่านเครือข่ายเซนเซอร์ไร้สาย พบว่าเกษตรกรมีความพึงที่มีต่อการใช้ระบบรดน้ าอัตโนมัติผ่าน
เครือขายเซ็นเซอร์ไร้สายโดยรวมอยู่ในระดับมากที่สุด 

กาญจนาพร เตียวเจริญกิจ และนฤมล อ่อนเมืองดง (2561)  ท าวิจัยเรื่อง การพัฒนาระบบควบคุม
เกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว โดยวัตถุประสงค์ 1) เพื่อพัฒนาระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะ
โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 2) เพื่อหาประสิทธิภาพของระบบควบคุมเกษตร อัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์
แบบฝังตัว 3) เพื่อศึกษาความพึงพอใจของเกษตรกรในการใช้งานระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว ผลการวิจับพบว่า ผู้เช่ียวชาญมีความคิดเห็นโดยรวมต่อระบบควบคุมเกษตร
อัจฉริยะที่พัฒนาข้ึน อยู่ในเกณฑ์ประสิทธิภาพความเหมาะสมทีอ่ยู่ในระดับมากโดยเฉลี่ยเท่ากับ 4.16 ความ
พึงพอใจของเกษตรกรชาวไร่อ้อยที่มีต่อระบบ ควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 



บทท่ี 3 

วิธีการด าเนินงานวิจัย 
 

        การพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  เป็นการวิจัย
เชิงทดลอง หาคุณภาพและความพึงพอใจของผู้ใช้งานต่อรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน
ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ผู้วิจัยได้ท าการศึกษาการด าเนินการวิจัยตามล าดับข้ันตอนดังต่อไปนี้  
 3.1 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 

 3.2 ศึกษาและเก็บรวบรวมข้อมูล  

 3.3 ออกแบบและจัดท าระบบ  

3.4 สถิติที่ใช้ในการวิจัยและการวิเคราะห์ข้อมูล 
 

3.1 เครื่องมือท่ีใช้ในการวิจัย  

 3.1.1 ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

 3.1.2 เครื่องมือที่ใช้ในการเก็บข้อมูล ผู้วิจัยใช้แบบสอบถามเป็นเครื่องมอืในการเกบ็รวบรวมข้อมูลใน
ครั้งนี้ โดยมีขั้นตอนในการสร้างเครื่องมือ ดังนี้   
 3.1.2.1 แบบประเมินความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน

โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง   

                       ส่วนที่ 1 ความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน

โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง การวิเคราะห์ข้อมูลก าหนดการให้คะแนนระดับความเหมาะสม

ขององค์ประกอบรูปแบบระบบ เป็นแบบมาตราส่วนประมาณค่า (Rating Scale) 5 ระดับตามหลักการของ

ลิเคิร์ท (Likert)  ดังนี้       

1  หมายถึง   ระดับความเหมาะสมน้อยที่สุด 

2  หมายถึง   ระดับความเหมาะสมน้อย 

3  หมายถึง   ระดับความเหมาะสมปานกลาง 

4  หมายถึง   ระดับความเหมาะสมมาก 

5  หมายถึง   ระดับความเหมาะสมมากทีสุ่ด 
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   โดยคะแนนที่ได้รับจะน ามาวิเคราะห์และแปรผลของค่าเฉลี่ยตามระดับความส าคัญ

โดยมีเกณฑ์ให้คะแนนแต่ละระดับดังนี้ เบสท์ (Best, 1977, p.14) 

  อันตรภาคช้ัน = พิสัย 

           จ านวนช้ัน 

    =  คะแนนสูงสุด-คะแนนต่ าสุด 

                 จ านวนช้ัน  

    =     5-1 

            5 

    =     0.8 
  

 ระดับคะแนน    ความหมาย 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.00-1.80 ความเหมาะสมน้อยที่สุด     

  คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.81-2.60  ความเหมาะสมน้อย  

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 2.61-3.40 ความเหมาะสมปานกลาง 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 3.41-4.20 ความเหมาะสมมาก 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 4.21-5.00 ความเหมาะสมมากที่สุด 

 ส่วนที่ 2 ข้อเสนอแนะ   

 3.1.2.2 แบบประเมินคุณภาพการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดย

ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง   

  ส่วนที่1 คุณภาพการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง การวิเคราะห์ข้อมูลก าหนดการให้คะแนนระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบเป็น

แบบมาตราส่วนประมาณค่า (Rating Scale) 5 ระดับตามหลักการของลิเคิร์ท (Likert)    เกณฑ์การ

ประเมินดังนี้ 

1  หมายถึง  ระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบนอ้ยทีสุ่ด 

2  หมายถึง  ระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบนอ้ย 

3  หมายถึง  ระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบปานกลาง 

4  หมายถึง  ระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบมาก 

5  หมายถึง  ระดับความคิดเห็นคุณภาพของระบบมากทีสุ่ด 
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 โดยคะแนนที่ได้รับจะน ามาวิเคราะห์และแปรผลของค่าเฉลี่ยตามระดับความส าคัญ

โดยมีเกณฑ์ให้คะแนนแต่ละระดับดังนี้ เบสท์ (Best, 1977, p.14) 

  อันตรภาคช้ัน = พิสัย 

           จ านวนช้ัน 

    =  คะแนนสูงสุด-คะแนนต่ าสุด 

                 จ านวนช้ัน  

    =     5-1 

            5 

    =     0.8 
 

 ระดับคะแนน    ความหมาย 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.00-1.80 ความเหมาะสมน้อยที่สุด     

  คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.81-2.60  ความเหมาะสมน้อย  

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 2.61-3.40 ความเหมาะสมปานกลาง 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 3.41-4.20 ความเหมาะสมมาก 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 4.21-5.00 ความเหมาะสมมากที่สุด 

 ส่วนที่ 2 ข้อเสนอแนะ   

  3.1.2.3 แบบประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้ที่มีต่อระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดย               

ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 

         ส่วนที่ 1 ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม ได้แก่ เพศ อายุ ระดับการศึกษา อาชีพ 
ความสนใจระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  เป็นค าถามลักษณะ
ปลายปิด (Close-Ended Response Question) จ านวน 5 ข้อ 
   ส่วนที่ 2 ความพึงพอใจการใช้ระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้   คอมพิว 

เตอร์แบบฝังตัว การวิเคราะห์ข้อมูลก าหนดการให้คะแนนระดับความพึงพอใจเป็นแบบมาตราส่วนประมาณ

ค่า (Rating Scale) 5 ระดับตามหลักการของลิเคิร์ท (Likert) เกณฑ์การประเมินดังนี้ 

1  หมายถึง  ระดับความพงึพอใจน้อยทีสุ่ด 

2  หมายถึง  ระดับความพงึพอใจน้อย 

3  หมายถึง  ระดับความพงึพอใจปานกลาง 

4  หมายถึง  ระดับความพงึพอใจมาก 

5  หมายถึง  ระดับความพงึพอใจมากทีสุ่ด 
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 โดยคะแนนที่ได้รับจะน ามาวิเคราะห์และแปรผลของค่าเฉลี่ยตามระดับความส าคัญโดยมี

เกณฑ์ให้คะแนนแต่ละระดับดังนี้ เบสท์ (Best, 1977, p.14) 

  อันตรภาคช้ัน = พิสัย 

           จ านวนช้ัน 

    =  คะแนนสูงสุด-คะแนนต่ าสุด 

                 จ านวนช้ัน  

    =     5-1 

            5 

    =     0.8 
  

 ระดับคะแนน    ความหมาย 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.00-1.80 ความพึงพอใจน้อยที่สุด     

  คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 1.81-2.60  ความพึงพอใจน้อย  

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 2.61-3.40 ความพึงพอใจปานกลาง 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 3.41-4.20 ความพึงพอใจมาก 

 คะแนนค่าเฉลี่ยระหว่าง 4.21-5.00 ความพึงพอใจมากที่สุด 

 ส่วนที่ 2 ข้อเสนอแนะ   

 

3.2 ศึกษาและเก็บรวบรวมข้อมูล  

 คณะผู้วิจัยได้ด าเนินข้ันตอนการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  ตามข้ันตอนดังนี้ 

 3.2.1 ศึกษาหลักการการพัฒนาระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 

 3.2.1.1 ศึกษาจากผู้เช่ียวชาญ 

 3.2.1.2 ศึกษาจากผู้ใช้งาน   

 3.2.1.3 ศึกษาจากเอกสาร หนงัสอื เว็บไซต์ต่างๆจากอินเทอร์เน็ต 

 3.2.2 ศึกษาเนื้อหา 

 3.2.2.1 เขียนโค้ดเพื่อควบคุมโปรแกรม Arduino IDE 

 3.2.2.2 สร้างฐานข้อมูลด้วย phpMyAdmin 

 3.2.2.3 การสร้างฟาร์มต้นแบบ 

 3.2.2.4 การพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์

แบบฝัง  
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3.3 ออกแบบและจัดท าระบบ 

 3.3.1 โครงสร้างการท างานของระบบ ส่วนน้ีจะอธิบายถึงข้ันตอนการท างานของระบบดังแสดงตาม
ภาพที่ 3.1 
 

 
 

ภาพท่ี 3.1 โครงสร้างการท างาน  
 

 จากภาพที่ 3.1 เป็นโครงสร้างขั้นตอนการท างานที่ได้จัดท าข้ึน 4 ส่วน ดังนี้ 
 ส่วนที่ 1 คือ ส่วนของผู้ใช้งานที่ควบคุมการท างานของ IoT บนสมาร์ทโฟน ผู้ใช้งาน
สามารถตรวจสอบค่าของความช้ืนและค่าอุณหภูมิและตัวของวาล์วได้  
 ส่วนที่ 2 คือ  ส่วนของการท างานของบอร์ด NodeMCU ESP8266 ในการควบคุมการ
วัดความช้ืนของดินและวัดอุณหภูมิ เพื่อให้อุปกรณ์วัดความช้ืนและอุณหภูมิส่งค่ากับมายังบอร์ด 
และส่งค่าไปยังหน้าจอสมาร์ทโฟน  
 ส่วนที่ 3 คือ ส่วนของการท างานของบอร์ด NodeMCU ESP8266 ในการควบคุมสั่ง
การให้รีเลย์ท างาน 

 ส่วนที่ 4 คือ ส่วนที่ควบคุมการท างานรีเลย์เพื่อให้โซลินอยด์วาล์วท าการรดน้ า 
 ส่วนที่ 5 คือ ส่วนของข้อมูลการท างานทั้งหมดเก็บไว้บนฐานข้อมูล เช่น ค่าของ
อุณหภูมิ ความช้ืนดิน 
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3.3.2 ข้ันตอนในการด าเนินการวิจัย 

 

ศึกษาและเก็บรวบรวมข้อมูล

จัดท าแบบประเมิน

ให้ผู้เชี่ยวชาญตรวจสอบแบบประเมินประสิทธิภาพ

ออกแบบสถาปัตยกรรมของระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะใน
โรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว

                                 GUI)

                                            
                    

                                               
        

                    

                             ประสิทธิภาพ

                                     

                        

                 
 

 

ภาพท่ี 3.2 ข้ันตอนในการด าเนินการวิจัย 
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                3.3.2.1 ศึกษาและเก็บรวบรวมข้อมูล ผู้วิจัยท าการเก็บรวบรวมข้อมูลด้วยตนเองโดยการ 
ศึกษาหาข้อมูลที่เกี่ยวข้องตามค าแนะน าของผู้เช่ียวชาญและผู้ใช้งานเพื่อมาพัฒนาระบบควบคุมฟาร์ม
อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
 3.3.2.2 จัดท าแบบประเมิน ผู้วิจัยจัดท าแบบประเมินเป็น 3 ชุด โดยแบ่งเป็นแบบประเมิน

ผู้เช่ียวชาญและแบบประเมินของผู้ใช้งาน 

 3.3.2.3 ให้ผู้เช่ียวชาญตรวจสอบแบบประเมินคุณภาพ โดยน าไปให้ผูเ้ช่ียวชาญตรวจสอบแล้ว

จึงน ามาแก้ไขและปรับปรุงตามค าแนะน าของผูเ้ช่ียวชาญ 

 3.3.2.4 ออกแบบสถาปัตยกรรมของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  การท างานของระบบแสดงให้เห็นว่าผู้ใช้งาน (user) เมื่อเข้าสู่ระบบ (login) ผ่าน

สมาร์ทโฟน ระบบสามารถแสดงค่าอุณภูมิ ค่าความช้ืนในดิน สั่งการเปิด-ปิดการรดน้ า ดูการท างานของ

ระบบผ่านกล้องวงจรปิด ได้แบบเรียลไทม์ (Real-time) ดังแสดงตามภาพที่ 3.3 
 

 
 

ภาพท่ี 3.3 ออกแบบสถาปัตยกรรมของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์

แบบฝัง       
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 3.3.2.5 การเช่ือมต่ออุปกรณ์ระบบ  
  1. ต่อขาเซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิ วัดความช้ืนอากาศด้วย DHT11 เซ็นเซอร์วัดความช้ืน
ความแห้งในดิน เข้าที่บอร์ด Arduino NodeMCU ESP8266 และเช่ือมต่อกล้องวงจรปิดดูการท างานของ
ระบบแบบเรียลไทม์ 
 2. ต่อพาวเวอร์ซัพพลาย (Power Supply) ท าหน้าที่แปลงกระแสไฟฟ้าจาก       
220 โวลต์เป็น 5-12 โวลต์ เพื่อให้กระแสไฟให้กบัRelay(รีเลย์)และSolenoid Valve(โซลินอยด์วาล์ว)   
 3. ต่อวาล์วน้ าเข้าที่ Solenoid Valve (โซลินอยด์วาล์ว) และต่อสายยางเพื่อให้น้ า
ออกจาก Solenoid Valve (โซลินอยด์วาล์ว) ไปยังฟาร์มอัจฉริยะของระบบ ดังแสดงตามภาพที่ 3.4 
 

 
 

ภาพท่ี 3.4 การเช่ือมต่ออปุกรณ์ระบบ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 

2 3 
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 3.3.2.6 การออกแบบส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI) Graphical User Interface  ดัง
แสดงภาพที่ 3.5      

              

 
 

ภาพท่ี 3.5 แสดงหน้าเข้าสู่ระบบ 
 

 1. กรุณากรอก Email Address คือ กรอกช่ือของผู้ใช้งานในช่องของ Email Address 
 2. กรุณากรอก Password คือ กรอกรหสัผ่านของผู้ใช้งานในช่อง Password 
 3. เข้าสู่ระบบ คือ การเข้าสู่ระบบ 
 

 3.3.2.7 หน้าแรกของระบบทีส่ามารถวัดค่าอุณหภูมิ ความความช้ืนในดิน สั่งการระบบ    
เปิด-ปิด การให้น้ า 
 

 
 

ภาพท่ี 3.6 แสดงหน้าแรกของระบบ 
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 3.3.2.8 เมื่อต้องการสั่งการระบบให้เปิด-ปิดน้ า กดปุ่มเปิด-ปิด ถ้าปุ่มเปิดจะแสดงเป็นสีเขียว 
และวัดค่าอุณหภูมิ ความความช้ืนในดิน ถ้าปิดจะแสดงเป็นสีด า ดังแสดงตามภาพที่ 3.7 
 

 

 
 

ภาพท่ี 3.7 แสดงสัง่การระบบให้เปิดน้ า 
 

 3.3.2.9 พัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
ผู้วิจัยใช้โปรแกรม  Arduino IDE ในการเขียนโค้ดเพื่อควบคุมอุปกรณ์ สร้างระบบตามการออกแบบ
สถาปัตยกรรมของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง และออกแบบ
ส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI) 
 3.3.2.10 สร้างฟาร์มต้นแบบตามค าแนะน าของผู้เช่ียวชาญด้านการเกษตร ผู้วิจัยได้ใช้แปลง
ทดลองปฏิบัติงานสาขาพืชศาสตร์ ใช้ข้อมูลจากผู้เช่ียวชาญด้านการเกษตรที่ให้ค าแนะน ามาประกอบการ
ออกแบบระบบและสร้างเครื่องมือในการทดลองระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝัง ตามที่ได้การออกแบบระบบ  
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 3.3.2.11 น าระบบให้ผู้เช่ียวชาญประเมินรูปแบบคุณภาพและแบบประเมินความเหมาะสม
ขององค์ประกอบของรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
เพื่อหาคุณภาพโดยให้ผู้เช่ียวชาญตอบแบบประเมินเพื่อน าไปวิเคราะห์ข้อมูลและสรุปผล 
 3.3.2.12 น าระบบให้ผู้ใช้งานประเมินความพึงพอใจการใช้ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน
โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง เพื่อหาความพึงพอใจ โดยให้ผู้ใช้งานตอบแบบประเมิน เพื่อ
น าไปวิเคราะห์ข้อมูลและสรุปผล 
 3.3.2.13 วิเคราะห์ข้อมูลและสรุปผล ผู้วิจัยน าแบบสอบถาม มาสรุปวิเคราะห์ข้อมูลและ
สรุปผลเพื่อตรวจสอบคุณภาพและความพึงพอใจของผู้ใช้งานระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูก
พืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง   
 3.3.2.14 เผยแพร่ผลงานวิจัย ผู้วิจัยเผยแพร่งานวิจัยให้กับผู้ใช้งานที่สนใจในระบบควบคุม
ฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
 

3.4 สถิติท่ีใช้ในการวิจัยและการวิเคราะห์ข้อมูล 
3.4.1 ค่าร้อยละ (Percentage)  
 ค่าร้อยละ หมายถึง การค านวณหาสัดส่วนของข้อมูลในแต่ละตัวเทียบกับข้อมูลรวมทั้งหมด 

โดยให้ข้อมูลรวมทั้งหมดมีค่าเป็นร้อย (ธานินทร์ ศิลป์จารุ, 2560: 148) ดังสมการที่ 3-1  
 

สูตร   
 ร้อยละ (%)= 

 X  × 100

n
 

 

(3-1) 

เมื่อ X แทน จ านวนข้อมูล (ความถ่ี) ที่ต้องการน ามาหาค่าร้อยละ  
 n แทน จ านวนข้อมูลทั้งหมด 

 
 

 

                  3.4.2 ค่าเฉลี่ยเลขคณิต (Arithmetic Mean) หมายถึง การหารผลรวมของข้อมลูทั้งหมดด้วย
จ านวนข้อมูลทัง้หมด (มนตรี สังข์ทอง, 2557) ดังสมการที ่3-2  
 

สูตร      
x̅ =

∑x

n
 

 

(3-2) 

เมื่อ x̅ แทน ค่าเฉลี่ยเลขคณิต  
 ∑x แทน ผลบวกของข้อมลูทกุค่า  
 n แทน จ านวนข้อมูลทั้งหมด 
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 3.4.3 มัธยฐาน (Median) หมายถึง ค่ากึ่งกลางของข้อมูลชุดน้ัน หรือค่าที่อยู่ในต าแหน่งกึ่งกลางของ

ข้อมูลชุดนั้น เมื่อได้จัดเรียงค่าของข้อมูลจากน้อยที่สุดไปหามากที่สุดหรือจากมากที่สุดไปหาน้อยที่สุด ค่า

กึ่งกลางจะเป็นตัวแทนที่แสดงว่ามีข้อมูลที่มากกว่าและน้อยกว่านี้อยู่ 50 %  (มนตรี สังข์ทอง, 2557)       

ดังสมการที่ 3-3         
 

สูตร      n + 1

2
   

 

(3-3) 

เมื่อ n แทน จ านวนข้อมูลทัง้หมด 
 

 

 3.4.3 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation: SD) เป็นค่าวัดการกระจายที่ส าคัญทางสถิติ 

เพราะเป็นค่าที่ใช้บอกถึงการกระจายของข้อมูลได้ดีกว่าค่าพิสัย ดังสมาการที่3-4 (มนตรี สังข์ทอง, 2557) 
  

สูตร      
S.D. =√

(x−x̅)

n−1
 

(3-4) 

เมื่อ S.D. แทน ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  
 X แทน ข้อมูล ( ตัวที่ 1,2,3...,n)  
 x̅ แทน ค่าเฉลี่ยเลขคณิต  
 n แทน จ านวนข้อมูลทัง้หมด  
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 บทท่ี 4  

ผลการวิเคราะห์ข้อมูล 
 

        ผลการวิเคราะห์ข้อมูลงานวิจัยเรื่อง การพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง ผู้วิจัยได้ใช้เครื่องมือที่พัฒนาข้ึนเพื่อให้ผู้เช่ียวชาญประเมินหาความเหมาะสมและ

คุณภาพของระบบ อีกทั้งได้น าไปให้ผู้ใช้งานและผู้ใช้ที่สนใจทั่วไปประเมินความพึงพอใจที่มีต่อการใช้ระบบ

ควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 

 1. ผลการประเมินความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน

ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

 2. ผลการประเมินแบบคุณภาพการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง   

  3. ผลการประเมินความพึงพอใจการใช้ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  
  
4.1 ผลการประเมินความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน

ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

         ผลการประเมินความเหมาะสมขององค์ประกอบโดยผู้เช่ียวชาญด้านการเกษตรและเครื่องจักรกล

การเกษตร จ านวน 2 ท่าน ผู้เช่ียวชาญด้านเทคโนโลยีสารสนเทศ จ านวน 1 ท่าน  ซึ่งผลการประเมินความ

เหมาะสมดังกล่าวมีรายละเอียดดังแสดงตามตารางที่ 4.1  
 

ตารางท่ี 4.1 ความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบการควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลกูพืช         
                โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง    

       องค์ประกอบของรูปแบบ 
ระดับความหมาะสม 

𝐗̅ S.D. ความหมาะสม 

1. แนวคิดและหลักการมีความสอดคล้องสัมพันธ์
กันกับวัตถุประสงค์ 

5.00 0.00 มากท่ีสุด 

2. ครอบคลุมตามองค์ประกอบหลักของรูปแบบ
การพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน
ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

4.67 0.47 มากท่ีสุด 
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ตารางท่ี 4.1 ความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบการจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน  
                 โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว (ต่อ) 

       องค์ประกอบของรูปแบบ 
ระดับความเหมาะสม 

𝐗̅ S.D. ความหมาะสม 
3. ความเหมาะสมกับการพัฒนาระบบควบคุม
ฟา ร์ ม อั จฉริ ย ะ ในโ ร ง เ รื อนปลู ก พืช โดย ใ ช้
คอมพิวเตอร์แบบฝังในแปลงพืชที่ทดลอง 

5.00 0.00 มากท่ีสุด 

4. องค์ประกอบของรูปแบบ  4.96 0.05 มากท่ีสุด 

4.1 ด้านโครงสร้างพ้ืนฐาน (Infrastructure) 
     4.1.1 ก าหนดเป้าหมาย 4.67 0.47 มากที่สุด 
     4.1.2 ศึกษาและวิเคราะห์ข้อมูล 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.1.3 ออกแบบรูปแบบการใช้งานระบบควบคุม
ฟาร์มอจัฉริยะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์
แบบฝงั 

5.00 0.00 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.89 0.27 มากท่ีสุด 
4.2 ด้านเทคโนโลยี (Technology) 
     4.2.1 ซอฟต์แวร์ 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.2.2 ฮาร์ดแวร์ 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.2.3 การสื่อสารแบบไรส้าย 5.00 0.00 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 5.00 0.00 มากท่ีสุด 
4.3 ด้านการติดตั้งระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนในแปลงพืชที่ทดลอง          

     4.3.1 การสั่งรดน้ า 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.3.2 การวัดอุณหภูมิ 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.3.3 การวัดค่าความช้ืนในอากาศ 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.3.4 การวัดความช้ืนในดิน 4.67 0.47 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.92 0.24 มากท่ีสุด 
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ตารางท่ี 4.1 ความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบการจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน  
                 โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว (ต่อ) 

       องค์ประกอบของรูปแบบ 
ระดับความเหมาะสม 

𝐗̅ S.D. ความหมาะสม 

 4.4 ด้านการใช้งานระบบจัดการฟาร์มอัจฉิยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 

     4.4.1 การล็อกอินเข้าสูร่ะบบ 5.00 0.00 มากที่สุด 

     4.4.2 การใช้ระบบควบคุมการเปิด-ปิดน้ า 5.00 0.00 มากที่สุด 
     4.4.3 การแสดงค่าการวัดอุณหภูมิ  5.00 0.00 มากที่สุด 

     4.4.5 การแสดงค่าความช้ืนในอากาศ 5.00 0.00 มากที่สุด 

     4.4.6 การแสดงค่าวัดความช้ืนในดิน 5.00 0.00 มากที่สุด 
ค่าเฉลี่ย 5.00 0.00 มากท่ีสุด 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.95 0.15 มากท่ีสุด 

ค่าเฉลี่ยความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบ
ระบบการจดัการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรอืน  
โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 

4.91 0.23 มากท่ีสุด 

         

 จากตารางที่ 4.1 ผลการประเมินความเหมาะสมขององค์ประกอบของรูปแบบระบบการพัฒนา
ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ขององค์ประกอบของรูปแบบ 
โดยผู้เช่ียวชาญ พบว่า ค่าเฉลี่ยรวมความเหมาะสมขององค์ประกอบของรูปแบบมีระดับความเหมาะสมใน
ระดับความเหมาะสมที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.91 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.23 
โดยที่ผู้เช่ียวชาญมีระดับความเหมาะสมเกี่ยวกับองค์ประกอบต่างๆของรูปแบบการพัฒนาระบบจัดการ
ฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์ฝัง  ในระดับความเหมาะสมต่างๆ ดังรายละเอียดของ
องค์ประกอบของรูปแบบ ต่อไปนี้ 

 แนวคิดและหลักการมีความสอดคล้องสัมพันธ์กันกับวัตถุประสงค์ พบว่า มีระดับความเหมาะสม
ในระดับความเหมาะสมมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 5.00 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  เท่ากับ 0.00   
 ความครอบคลุมตามองค์ประกอบหลักของรูปแบบการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน
โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง พบว่า มีระดับความเหมาะสมในระดับความเหมาะสมมากที่สุด 
ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.67 ส่วนค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.47 
 ความเหมาะสมกับการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์
แบบฝังในแปลงพืชที่ทดลอง พบว่า มีระดับความเหมาะสมในระดับความเหมาะสมมากที่สุดที่ค่าเฉลี่ย
เท่ากับ 5.00 ส่วนค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.00  
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 องค์ประกอบของรูปแบบโดยรวมพบว่า มีระดับความเหมาะสมในระดับความเหมาะสมมากที่สุด 

ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.95 ส่วนค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.15 โดยที่องค์ประกอบของรูปแบบด้าน

เทคโนโลยี (Technology) ซึ่งประกอบไปด้วย ซอฟต์แวร์  ฮาร์ดแวร์ การสื่อสารแบบไร้สายค่าเฉลี่ยและ

ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานโดยรวมของด้านเทคโนโลยี (Technology) พบว่า มีระดับความเหมาะสมในระดบัที่

มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 5.00 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.00 รองลงมาพบว่า ด้านการใช้งานระบบจัดการ

ฟาร์มอัจฉิยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว การล็อกอินเข้าสู่ระบบ การใช้ระบบควบคุมการเปิด-

ปิดน้ า การแสดงค่าการวัดอุณหภูมิ การแสดงค่าความช้ืนในอากาศ การแสดงค่าวัดความช้ืนในดิน พบว่า มี

ระดับความเหมาะสมในระดับที่มากที่สุด ที่ ค่าเฉลี่ย  5.00  ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.00 ด้านการ

ติดตั้งระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนในแปลงพืชที่ทดลอง ซึ่งประกอบไปด้วยการสั่งรดน้ า การวัด

อุณหภูมิ การวัดค่าความช้ืนในอากาศ การวัดความช้ืนในดินค่า พบว่า มีระดับความเหมาะสมในระดับความ

เหมาะสมมากที่สุด ที่ ค่าเฉลี่ย 4.92 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.24 และด้านโครงสร้างพื้นฐาน 

(Infrastructure) ซึ่งประกอบไปด้วย ก าหนดเป้าหมาย ศึกษาและวิเคราะห์ข้อมูลออกแบบรูปแบบการใช้

งานระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  พบว่า มีระดับความ

เหมาะสมในระดับความเหมาะสมมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.89 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.27 

ตามล าดับ 
 

4.2 ผลการหาคุณภาพของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง       
         ผลการหาคุณภาพของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉรยิะในโรงเรือนปลกูพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์  แบบฝังที่
พัฒนาตามรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์   แบบฝัง  จาก
ผู้เช่ียวชาญด้านการเกษตรและเครื่องจักรกลการเกษตร จ านวน 2  ท่าน ผู้เช่ียวชาญด้านเทคโนโลยี
สารสนเทศ จ านวน 1 ท่าน ผลการการหาคุณภาพดังกล่าวมีรายละเอียดดังแสดงตาม ตารางที่ 4.2 
 

ตารางท่ี 4.2 คุณภาพของระบบควบคุมฟารม์อัจฉริยะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงัที่
พัฒนาตามรปูแบบระบบควบคุมฟารม์อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั          

รายการประเมิน 
ระดับความคิดเห็น 

𝐗̅ S.D. คุณภาพ 

1. ด้านความสามารถของระบบ   

1.1 สามารถวัดค่าความช้ืนในดินได้อย่างถูกต้อง 4.00 0.00 มาก 

1.2 สามารถวัดอุณหภูมิได้อย่างถูกต้อง  4.33 0.58 มากที่สุด 

1.3 สามารถสัง่ปุม่การรดน้ าต่อพืชทดลองได้อย่างถูกต้อง 5.00 0.00 มากที่สุด 
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1.4 ระบบมีการก าหนดสิทธ์ิในการเข้าใช้งานเพื่อความ
ปลอดภัย 

4.67 0.58 มากที่สุด 

1.5 สามารถใช้งานระบบหรอืสัง่การผ่านสมารท์โฟนได้
จากทุกที่ ทุกเวลาที่มกีารเช่ือม ต่ออินเทอรเ์น็ต 

5.00 0.00 มากที่สุด 

1.6 ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้
คอมพิวเตอร์แบบฝัง มีลักษณะการเป็น ระบบควบคุมฟาร์ม
อัจฉริยะ   

4.33 0.58 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.56 0.00 มากท่ีสุด 

2. ด้านการออกแบบส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI) 

2.1 ความเหมาะสมของกราฟิกที่น าเสนอ 4.33 0.58 มากที่สุด 

2.2 ความเหมาะสมในการออกแบบหน้าจอการใช้งาน 4.33 0.58 มากที่สุด 

2.3 ความชัดเจนของข้อความและความเหมาะสมของ
รูปแบบตัวอักษรที่เลือกใช้  

4.67 0.58 มากที่สุด 

2.4 ความเหมาะสมของการใช้สีโดยภาพรวมของ
หน้าจอการใช้งาน 

4.67 0.58 มากที่สุด 

2.5 ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรม แสดงวัน/เดือน/
ปี และเวลาปัจจุบัน  

4.67 0.58 มากที่สุด 

2.6 ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรมแสดงค่าการวัด
ความช้ืนในดิน 

4.33 0.58 มากที่สุด 

2.7 ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรมแสดงค่าการวัด
อุณหภูม ิ

4.67 0.58 มากที่สุด 

2.8 ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรมแสดงปุม่สัง่การ 
เปิด-ปิด ระบบการให้น้ า 

4.67 0.58 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.54 0.00 มากท่ีสุด 

3. ด้านประโยชน์และการใช้งาน 

3.1 เป็นการน าเทคโนโลยี IoT ใช้สั่งการควบคุมการ
เปิด-ปิดน้ า ท าใหผู้้ใช้งานง่ายและสะดวกสบายมาก
ยิ่งขึ้น 

4.67 0.58 มากที่สุด 

3.2 ช่วยให้เกษตรกรมกีารจัดการที่ดีข้ึน ประหยัดเวลา 
และแรงงาน ในการดูแลฟาร์มผ่านสมารท์โฟนได ้ 

4.33 0.58 มากที่สุด 
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3.3 ระบบช่วยควบคุมปริมาณการใช้น้ าได้อย่างมี
คุณภาพมากขึ้นหรือการเพิม่คุณภาพของปจัจัยการ
ผลิตและการ ดูแลรักษาผลผลิต    

4.67 0.58 มากที่สุด 

3.4 เกษตรกรไทยยุค 4.0 สามารถน าไปประยุกต์ใช้ได้
จริงในพื้นที่เกษตรของตนเองได้อย่างยั่งยืน 

4.67 0.58 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.83 0.00 มากท่ีสุด 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.64 0.00 มากท่ีสุด 
 

 จากตารางที่ 4.2 ผลการประเมินคุณภาพที่พัฒนาตามรูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน
โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  พบว่า ผู้เช่ียวชาญมีความคิดเห็นเกี่ยวกับคุณภาพของระบบ
โดยรวม ในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.64 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.00 โดยที่
ผู้เช่ียวชาญมีระดับความคิดเห็นเกี่ยวกับคุณภาพด้านต่างๆ ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 
 ด้านความสามารถของระบบ คุณภาพโดยรวมพบว่า ความสามารถสั่งปุ่มการรดน้ าต่อพืชทดลอง

ได้อย่างถูกต้อง และสามารถใช้งานระบบหรือสั่งการผ่านสมาร์ทโฟนได้จากทุกที่ ทุกเวลาที่มีการเช่ือมต่อ

อินเทอร์เน็ต โดยมีความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 5.00 และ ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่า

เท่ากับ 0.00 รองลงมาพบว่า ระบบมีการก าหนดสิทธ์ิในการเข้าใช้งานเพื่อความปลอดภัย ระดับความ

คิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.67 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.58 และรองลงพบว่า

สามารถวัดอุณหภูมิได้อย่างถูกต้อง ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบ

ฝังมีลักษณะการเป็นระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะอยู่ในระดับความคิดเห็นมากที่สุดที่ค่าเฉลี่ย 4.33 และส่วน

เบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.58 และด้านความสามารถของระบบที่สามารถวัดค่าความช้ืนในดินได้อย่าง

ถูกต้อง มีความคิดเห็นในระดับมากที่ค่าเฉลี่ย 4.00 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน เท่ากับ 0.00 ตามล าดับ 

   ด้านการออกแบบส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI) คุณภาพโดยรวมพบว่า ความชัดเจนของ

ข้อความ และความเหมาะสมของรูปแบบตัวอักษรที่เลือกใช้ ความเหมาะสมของการใช้สีโดยภาพรวมของ

หน้าจอการใช้งาน ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรม แสดงวัน/เดือน/ปี และเวลาปัจจุบัน ความเหมาะสม

หน้าจอโปรแกรมแสดงค่าการวัดอุณหภูมิ ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรมแสดงปุ่ม  สั่งการเปิด-ปิด ระบบ

การให้น้ า พบว่า มีความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.67 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่า

เท่ากับ 0.58 รองลงมาพบว่า กราฟิกที่น าเสนอ ความเหมาะสม    ในการออกแบบหน้าจอการใช้งาน และ

ความเหมาะสมหน้าจอโปรแกรมแสดงค่าการวัดความช้ืนในดิน        มีความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่

ค่าเฉลี่ย 4.33 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน เท่ากับ 0.58 ตามล าดับ 
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 ด้านประโยชย์และการใช้งาน คุณภาพโดยรวมพบว่า รวมมีความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่

ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.63 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.00 โดยที่ด้านประโยชน์และการใช้งานซึ่งเป็น

การน าเทคโนโลยี IoT ใช้สั่งการควบคุมการเปิด-ปิดน้ า ท าให้ผู้ใช้งานง่ายและสะดวกสบาย  มากยิ่งข้ึน มี

ความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.67 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.58 รองลงมา

พบว่า ระบบช่วยควบคุมปริมาณการใช้น้ าได้อย่างมีคุณภาพมากขึ้นหรือการเพิ่มคุณภาพของปัจจัยการผลิต

และการดูแลรักษาผลผลิต เกษตรกรไทยยุค 4.0 สามารถน าไปประยุกต์ใช้ได้จริงในพื้นที่เกษตรของตนเอง

ได้อย่างยั่งยืน มีความคิดเห็นในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.67 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 

0.58 และการช่วยให้เกษตรกรมีการจัดการที่ดีข้ึน ประหยัดเวลา และแรงงานในการดูแลฟาร์มผ่านสมาร์ท

โฟนไดม้ีความคิดเห็นในระดับมากที่สุดทีค่่าเฉลี่ย 4.33 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.58  ตามล าดับ 

  ความคิดเห็นและข้อเสนอแนะด้านต่างๆ จากการประเมินหาคุณภาพของผู้เช่ียวชาญด้าน

การเกษตรและเครื่องจักรกลเกษตรและผู้เช่ียวชาญด้านเทคโนโลยีสารสนเทศและเทคโนโลยี สารสนเทศ 

จ านวน 3 ท่าน ดังรายละเอียดดังต่อไปนี้ 

  1) ด้านความสามารถของระบบ 

 -ระบบหน้าต่างใช้งานจากมือถืออ่านง่าย สามารถสั่งงานผ่านมือถือได้สะดวก การเช่ือมต่อ

บอร์ดวงจรควบคุมไม่ซับซ้อนท าให้ง่ายต่อการบ ารุง เซ็นเซอร์ควรใช้เซ็นเซอร์วัดความช้ืนดินเป็นสัมผัส 

(Capacitive Soil Moisture Sensor) เพื่อความคงทนต่อกรดและด่างของปุ๋ยและการสอบเทียบความช้ืน

ของเซ็นเซอร์ ควรใช้ดินที่ความช้ืนระดับต่างๆ และวัดความช้ืนดินตามมาตรฐานเชิงปฏิบัติการ AOAC  

 -ระบบเซ็นเซอร์วัดความช้ืนในดินยังไม่มีเสถียรภาพและมีจ านวนน้อย สามารถเพิ่มจ านวน

เซ็นเซอร์ในการแปลงปลูก เพื่อให้มีความแม่นย าในบริเวณพื้นที่การปลูก 

 -ความสามารถวัดค่าได้ตามวัตถุประสงค์ ถ้าต้องการน าไปใช้งานจริงต้องทดลองเพิ่มเติมเรื่อง

ของสายสัญญาน เช่น ระยะของสาย สั้น, ยาว สามารถวัดได้ค่าใกล้เคียงกันหรือไม่ ระบบต้องสามารถเก็บ 

logfile สามารถน ามาวิเคราะห์ก่อนหลังได้ 

  2) ด้านการออกแบบส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI)  

  -ระบบง่ายไม่ซับซ้อนท าให้ใช้งานง่ายแต่ถ้าจะให้เกิดใช้งานที่สะดวกขึ้น  

 -มีความเหมาะสมกับระบบ 

 -การออกแบบได้ตามวัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้ เพิ่มเติมควรค านึงถึงผู้ใช้งานซึ่งเป็นเกษตรการ

ออกแบบจัดหมวดหมู่ และ แสดงสัญลักษณ์ แบบง่ายๆ 
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 3) ด้านประโยชน์และการใช้งาน 

 - มีประโยชน์ต่อการใช้งานควบคุมระบบอัตโนมัติ ถ้ามีการพัฒนาเรื่องของการบันทึกและ

รายงานผลข้อมูล จะท าให้มีประโยชน์มากข้ึนในเรื่องของการท าการเกษตรแบบแม่นย า 

 - สามารถใช้งานได้จริง 

 - สามารถใช้ประโยชน์จาการใช้งานได้จริงตามวัตถุประสงค์ 
 

4.3 ผลการประเมินความพึงพอใจของการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง   

ผลการวิเคราะห์ข้อมูลการประเมินความพึงพอใจของการพัฒนารูปแบบระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะ

ในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง แบ่ง 3 ส่วน ส่วนข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม ส่วน

แบบประเมินระดับความพึงพอใจในการใช้ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง และส่วนข้อเสนอแนะของผู้ใช้งานดังแสดงผลตามตารางที่ 4.3.1, 4.3.2 
 

ส่วนท่ี 1 ข้อมูลท่ัวไปของผู้ตอบแบบสอบถาม 

ตารางท่ี 4.3.1 ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถามของการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือน
ปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

  ข้อมูลผู้ตอบแบบสอบถาม 
จ านวน 

คน ร้อยละ 

เพศ 1. ชาย 

2. หญิง 

19 

21 

47.5 

52.5 

อาย ุ 1.  20 – 29 ปี  

2.  30 – 39 ปี 

3.  40 – 49 ปี 

4.  มากกว่า 49 ปี  

28 

3 

5 

4 

70.0 

7.5 

12.5 

10.0 
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ข้อมูลผู้ตอบแบบสอบถาม 
จ านวน 

คน ร้อยละ 

ระดับการศึกษา 1. ประถมศึกษา 

2.  มัธยมศึกษาหรือเทียบเท่า 

3.  อนุปริญญาหรอืเทียบเท่า 

4.  ปริญญาตร ี

5.  สูงกว่าปรญิญาตร ี

6.  อื่น ๆ โปรดระบุ ......................  

3 

3 

15 

15 

2 

2 

7.5 

7.5 

37.5 

37.5 

5.0 

5.0 

ระดับการศึกษา 1. ประถมศึกษา 

2.  มัธยมศึกษาหรือเทียบเท่า 

3.  อนุปริญญาหรอืเทียบเท่า 

4.  ปริญญาตร ี

5.  สูงกว่าปรญิญาตร ี

6.  อื่น ๆ โปรดระบุ ......................  

3 

3 

15 

15 

2 

2 

7.5 

7.5 

37.5 

37.5 

5.0 

5.0 

อาชีพ 1.ครู/อาจารย ์

2.เจ้าหน้าที ่

3.นักศึกษา 

4.เจ้าหน้าที่งานฟาร์ม 

5.ธุรกิจส่วนตัว 

6.เกษตรกร 

7.อื่นๆ โปรดระบุ ....................... 

2 

2 

28 

3 

1 

4 

- 

5 

5 

70 

7.5 

2.5 

10 

- 
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ข้อมูลผู้ตอบแบบสอบถาม 
จ านวน 

คน ร้อยละ 

ท่านมีความ

สนใจระบบ

ควบคุมฟาร์ม

อัจฉริยะใน

โรงเรือนปลูกพืช

โดยใช้

คอมพิวเตอร์

แบบฝังหรือไม่ 

1.มีความสนใจ 

2.ไม่มีความสนใจ 

40 

- 

100 

- 

 

            จากตารางที่ 4.3.1 ผู้ตอบแบบประเมินทั้งสิ้น 40 คน แบ่งเป็นเพศชาย 19 คน คิดเป็นร้อยละ 

47.5 เพศหญิง จ านวน 21 คน คิดเป็นร้อยละ 52.5 ผู้ตอบแบบสอบถามที่มีอายุระหว่าง 20 – 29 ปี จ านวน 

28 คน คิดเป็นร้อยละ 70.28 รองลงมาเป็นกลุ่มอายุ 40 – 49 ปี จ านวน 5 คน คิดเป็น ร้อยละ 12.5 

มากกว่า 49 ปี จ านวน 5 คน คิดเป็นร้อยละ 10.00 อายุระหว่าง 30 – 39 ปีจ านวน  3 คน คิดเป็นร้อยละ 

7.5 ตามล าดับ ผู้ตอบแบบสอบถามที่มีระดับการศึกษาพบว่า อนุปริญญาหรือเทียบเท่าและปริญญาตรี มี

จ านวนที่ เท่ากันเท่ากับ 15 คน คิดเป็นร้อยละ 37.5 รองลงมามีระดับการศึกษาประถมศึกษาและ

มัธยมศึกษาหรือเทียบเท่ามีจ านวน 3 คน คิดเป็นร้อยละ 7.5 และมีระดับการศึกษาที่สูงกว่าสูงกว่าปริญญา

ตรีหรืออื่นๆมีจ านวน 2 คน คิดเป็นร้อยละ 5.0  

 อาชีพของผู้ตอบแบบประเมินพบว่า นักศึกษา 28 คน คิดเป็นร้อยละ 70.0 เกษตรกร 4 คน     

คิดเป็นร้อยละ 10.0 ครู/อาจารย์และเจ้าหน้าที่มีจ านวนที่เท่ากันเท่ากับ 2 คิดเป็นร้อยละ 5.00     และ

ธุรกิจส่วนตัว 1 คน คิดเป็นร้อยละ 2.5 

  ความสนใจที่มีต่อระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง

หรือไม่ของผู้ตอบแบบประเมินพบว่า มีความสนใจเป็นจ านวน 40 คน คิดเป็นร้อยละ 100 
 

 

 

 

 

 

 

 



42 
 

 

ส่วนท่ี 2 แบบประเมินความพึงพอใจการใช้ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง 

ตารางท่ี 4.3.2 แบบประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อการใช้งานระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะ    

                   ในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

ค าถาม  
ระดับความพึงพอใจ  

X̅ S.D. ความพึงพอใจ 
1. ด้านความส าคัญของเทคโนโลยี IoT 
1.1 เทคโนโลยี IoT มีความจ าเป็นและส าคัญในยุค
ปัจจุบันท าให้การใช้ชีวิตของผู้คนง่ายดายและ
สะดวกสบายยิ่งขึ้น 

4.50 0.55 มากที่สุด 

1.2 การน าเทคโนโลยี IoT มาใช้ท าให้ผู้ใช้งานสามารถ

ควบคุมดูแลสัง่การ การท างานของระบบงานต่างๆได้

จากทุกที่ทุกเวลา ทันต่อเหตุการณ์ที่เกิดข้ึน 
4.58 0.59 มากที่สุด 

1.3 Internet of Things มีความเกี่ยวข้องกับวิถีชีวิต

ความเป็นอยู่ของคนในยุคปัจจุบัน 4.58 0.64 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.55 0.04 มากท่ีสุด 

2. ด้านความสามารถของระบบ 
2.1 สามารถวัดค่าความช้ืนในดินได้ 4.58 0.59 มากที่สุด 

2.2 สามารถวัดอุณหภูมิ   4.45 0.71 มากที่สุด 

2.3 สามารถรดน้ าได ้ 4.70 0.52 มากที่สุด 

2.4 สามารถการก าหนดสิทธ์ิในการเข้าใช้งานเพื่อความ

ปลอดภัย 4.63 0.49 มากที่สุด 

2.5 สามารถใช้งานระบบหรอืสัง่การผ่านสมารท์โฟนได้

จากทุกที ่ทุกเวลาที่มกีารเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ต 4.70 0.46 มากที่สุด 

2.6 ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดย

ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง มีลักษณะการเป็นระบบ

จัดการฟาร์มอัจฉริยะ   
4.60 0.55 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.61 0.09 มากท่ีสุด 
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3. ด้านประโยชน์และการใช้งาน 

3.1 ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง เป็นการน าเทคโนโลยี IoT ใช้สั่งการ

ควบคุมการเปิด-ปิดน้ า ท าให้ผู้ใช้งานง่ายและสะดวกสบาย

มากยิ่งข้ึน 

4.65 0.58 มากที่สุด 

3.2 ช่วยให้เกษตรกรมีการจัดการที่ดีข้ึน ประหยัดเวลา และ

แรงงานในการดูแลฟาร์มผ่านสมาร์ทโฟนได้   4.70 0.61 มากที่สุด 

3.3 ระบบช่วยควบคุมปริมาณการใช้น้ าได้อย่างมีคุณภาพ

มากขึ้นหรือการเพิ่มคุณภาพของปัจจัยการผลติและการดแูล

รักษาผลผลิต   
4.63 0.59 มากที่สุด 

3.4 ระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์

แบบฝังตัวที่เกษตรกรไทยยุค 4.0 สามารถน าไปประยุกต์ใช้

ได้จริง ในพื้นที่เกษตรของตนเองได้อย่างยั่งยืน 
4.60 0.59 มากที่สุด 

ค่าเฉลี่ย 4.64 0.01 มากท่ีสุด 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.60 0.04 มากท่ีสุด 

 

 จากตารางที่ 4.3.2 ความพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูก

พืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง โดยรวมพบว่า มีความพึงพอใจในระดับมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.60 ส่วน

เบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.04 โดยที่ด้านประโยชน์และการใช้งานมีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่

ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.64 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเทา่กับ 0.01 รองลงมา ด้านความสามารถของระบบมีความพงึ

พอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.61 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.01 ด้านความส าคัญของ

เทคโนโลยี มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.55 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.04 

ตามล าดับ 

ด้านความส าคัญของเทคโนโลยี IoT พบว่า การน าเทคโนโลยี IoT มาใช้ท าให้ผู้ใช้งานสามารถ

ควบคุมดูแลสั่งการ การท างานของระบบงานต่างๆได้จากทุกที่ทุกเวลา ทันต่อเหตุการณ์ที่เกิดข้ึน Internet 

of Things มีความเกี่ยวข้องกับวิถีชีวิตความเป็นอยู่ของคนในยุคปัจจุบัน มีระดับความ พึงพอใจที่มากที่สุด 

ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.58 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.59 รองลงมา ด้านเทคโนโลยี IoT มีความจ าเป็น
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และส าคัญในยุคปัจจุบันท าให้การใช้ชีวิตของผู้คนง่ายดายและสะดวกสบายยิ่งขึ้น มีความพึงพอใจในระดับที่

มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.50 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.55 ตามล าดับ 

ด้านความสามารถของระบบ พบว่า ระบบสามารถรดน้ าได้ สามารถใช้งานระบบหรือสั่งการผ่าน

สมาร์ทโฟนได้จากทุกที่ ทุกเวลาที่มีการเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ต มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย

เท่ากับ 4.70 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.46 รองลงมา พบว่า สามารถการก าหนดสิทธ์ิในการเข้าใช้

งานเพื่อความปลอดภัย มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.63 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน

เท่ากับ 0.49 ระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง มีลักษณะการเป็น

ระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะ มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.60 ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐานเท่ากับ 0.55  สามารถวัดค่าความช้ืนในดินได้ มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย

เท่ากับ 4.58 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.59  และระบบมีความสามารถวัดอุณหภูมิ มีความพึงพอใจ

ในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่า 4.45 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.71 ตามล าดับ 

ด้านประโยชน์และการใช้งาน พบว่า ประโยชน์และการใช้งานที่ช่วยให้เกษตรกรมกีารจดัการทีด่ข้ึีน 

ประหยัดเวลาและแรงงานในการดูแลฟาร์มผ่านสมาร์ทโฟนได้ มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่

ค่าเฉลี่ย 4.70 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.61 รองลงมาพบว่า ระบบจัดการฟาร์มอัจริยะในโรงเรือน

โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัวเป็นการน าเทคโนโลยี IoT ใช้สั่งการควบคุมการเปิด-ปิดน้ า ท าให้ผู้ใช้งานง่าย

และสะดวกสบายมากยิ่งข้ึน มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.65 ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐานเท่ากับ 0.58 ระบบช่วยควบคุมปริมาณการใช้น้ าได้อย่างมีคุณภาพของปัจจัยการผลิตและการ

ดูแลรักษาผลผลิต มีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.63 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน

เท่ากับ 0.59  และระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังที่เกษตรกร

ไทยยุค 4.0 สามารถน าไปประยุกต์ใช้ได้จริง ในพื้นที่เกษตรกรของตนเองได้อย่างยั่งยืน มีความพึงพอใจใน

ระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.60 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.59 ตามล าดับ 

  



บทท่ี 5 

สรุปผล อภิปราย และข้อเสนอแนะ 
 

        การพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉรยิะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั  มีวัตถุประสงค์
การวิจัยเพื่อ 1) พัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง             
2) หาคุณภาพระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ที่พัฒนาข้ึนตาม
รูปแบบ และ 3) ศึกษาพึงพอใจของผู้ใช้งานที่มีต่อการใช้งานระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพชื
โดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง สรุปผลการอภิปรายและข้อเสนอแนะ ดังรายละเอียดต่อไปนี ้ 

 

5.1 สรุปผลการวิจัยผล 

 5.1.1 ผลการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง        

ที่หาความเหมาะสมขององค์ประกอบของรูปแบบ ประกอบด้วยแนวคิดและหลักการมีความสอดคล้อง

สัมพันธ์กันกับวัตถุประสงค์ การครอบคลุมตามองค์ประกอบหลักของรูปแบบการพัฒนาระบบควบคุมฟารม์

อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ความเหมาะสมกับการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์ม

อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง ในแปลงพืชที่ทดลอง และองค์ประกอบของรูปแบบ 

พบว่า ผู้เช่ียวชาญมีความคิดเห็นต่อความเหมาะของระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  โดยรวมมีระดับความเหมาะสมที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.91 ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.23 โดยพบว่า องค์ประกอบรูปแบบแนวคิด และหลักการมีความสอดคล้องสัมพันธ์

กันกับวัตถุประสงค์และความเหมาะสมกับการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง ในแปลงพืชที่ทดลอง มีระดับความเหมาะสมมากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 5.00 ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน 0.00 รองลงมาพบว่า องค์ประกอบของรูปแบบด้านโครงสร้างพื้นฐาน ( Infrastructure)         

ด้านเทคโนโลยี (Technology) ด้านการติดตั้งระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนในแปลงพืชที่ทดลอง 

และด้านการใช้งานระบบจัดการฟาร์มอัจฉิยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว  มีระดับความ

เหมาะสมที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.95 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.15 

 5.1.2 ผลการประเมินหาคุณภาพการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  พบว่าผู้เช่ียวชาญมีความคิดเห็นต่อคุณภาพการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะใน

โรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  โดยรวมมีระดับความคิดเห็นต่อคุณภาพที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย

เท่ากับ 4.64 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าเท่ากับ 0.00 โดยพบว่า คุณภาพด้านประโยชน์และการใช้งาน     

มีระดับความคิดเห็นที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.83 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.00 รองลงมาพบว่าคุณภาพด้าน

ความสามารถของระบบ มีระดับความคิดเห็นที่มากที่สุดที่ค่าเฉลี่ย 4.56 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.00 และ
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ด้านการออกแบบส่วนของโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (GUI) มีระดับความคิดเห็นที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.54 

ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.00 

 5.1.3 ผลการประเมินความพึงพอใจการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉรยิะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง  พบว่า ผู้ใช้งานโดยรวมมีความพึงพอใจต่อระบบควบคุมฟาร์มอัจฉรยิะในโรงเรอืนปลกู

พืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง มีระดับความพึงพอใจที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.60 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 

0.04 โดยพบว่า ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจในด้านประโยชน์และการใช้งานในระดับความพึงพอใจที่มากที่สุด 

ที่ค่าเฉลี่ย 4.64 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.01 รองลงมาด้านความสามารถของระบบมรีะดับความพึงพอใจที่

มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.61 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.09 และด้านความส าคัญของเทคโนโลยี IoT มีระดับ

ความพึงพอใจที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.55 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.04  
 

5.2 อภิปรายผลการวิจัย 

 ผลการวิจัยเรื่อง การพัฒนาระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัวที่

ผู้วิจัยพัฒนาข้ึน พบว่า  

 5.2.1 ความเหมาะสมขององค์ประกอบรูปแบบระบบจัดการฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบฝังตัว ผู้เช่ียวชาญมีความคิดเห็นโดยรวมในระดับความเหมาะสมที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.91 

ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.23 โดยที่องค์ประกอบรูปแบบ แนวคิดและหลักการมีความสอดคล้อง

สัมพันธ์กันกับวัตถุประสงค์ และความเหมาะสมกับการพัฒนาระบบจัดการฟารม์อัจฉริยะ ในโรงเรือนโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝังตัวในแปลงพืชที่ทดลอง มีระดับความเหมาะสมมากที่สุดที่ค่าเฉลี่ย 5.00 ส่วนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน 0.00 

 5.2.2 ความคิดเห็นของผู้เช่ียวชาญที่มีต่อคุณภาพของระบบควบคุมฟารม์อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพชื

โดยใช้คอมพิวเตอร์แบฝังตัว ผู้เช่ียวชาญโดยรวมมีความคิดเห็นต่อคุณภาพในระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย

เท่ากับ 4.64 ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.00 โดยที่ความคิดเห็นต่อคุณภาพ ด้านประโยชน์และการใช้

งาน มีระดับที่มากที่สุด ที่ค่าเฉลี่ย 4.83 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.00 

 5.2.3 ความพึงพอใจของผู้ใช้ที่มีต่อระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง พบว่า โดยรวมมีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุดที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.60 ค่าเบี่ยงเบน

มาตรฐาน 0.04 โดยที่ด้านประโยชน์และการใช้งาน ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจในระดับที่มากที่สุดที่ค่าเฉลี่ย 

4.64 ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.01 

 จากผลการวิจัยการพัฒนาระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั 

ดังกล่าว เป็นไปตามเกณฑ์สมมุติฐานที่ผู้วิจัยได้ก าหนดไว้ ซึ่งสอดคล้องกับงานวิจัยของ กาญจนาพร      

เตียวเจริญกิจ และนฤมล อ่อนเมืองดง เรื่อง การพัฒนาระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์

แบบฝังตัว ซึ่งมีวัตถุประสงค์ 1) เพื่อพัฒนาระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว 2) 
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เพื่อหาคุณภาพของระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว และ 3) เพื่อศึกษาความพึง

พอใจของเกษตรกรชาวไร้อ้อยที่มีต่อระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว ซึ่งพบว่า 

ระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัวที่พัฒนาข้ึนอยู่ในเกณฑ์คุณภาพความเหมาะสม

ในระดับมากที่ค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.16 ความพึงพอใจของเกษตรกรชาวไร้อ้อยที่มีต่อระบบควบคุมเกษตร

อัจฉริยะโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว มีความพึงพอใจอยู่ในระดับมากโดยมีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 4.3. ค่า

เบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.74 
 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

 5.3.1 ข้อเสนอแนะทั่วไป  

 5.3.1.1 การดูการท างานของระบบจควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง ในการสั่งควบคุมการให้น้ า ยังไม่สามารถเช่ือมให้เป็นระบบเดียวกันได้  

 5.3.1.2 ระบบยังไม่สามารถสั่งควบคุมปรับระดับน้ าได้ปริมาณที่พืชต้องการได้  

 5.3.1.3 ระบบยังไม่มีการบันทึกและรายงานผล เพื่อเอามาวิเคราะห์ข้อมูลได้ 

 5.3.2 ข้อเสนอแนะในการท าวิจัยต่อไป 

 5.3.2.1 ควรพัฒนาให้ระบบสามารถดูการท างานพร้อมกับสั่งการภายในระบบเดียวกัน 

 5.3.2.2 ควรพัฒนาให้ระบบสามารถปรับระดับปริมาณการให้น้ าที่ชนิดของพืชต้องการ 

 5.3.2.3 ควรพัฒนาให้ระบบมีการบันทึกผลและรายงานผล เพื่อน้ าข้อมูลมาวิเคราะห์  

 
 
 
 



บรรณานกุรม 
 

กอบ เ กี ย รติ  ส ร ะอุ บล . (2561). พัฒนา  IoT บนแพลตฟอร์ ม  Arduino และ  Raspberry Pi.                  
(พิมครั้งที่ 1). กรุงเทพมหานคร : หสม ส านักพิมพ์ อินเตอร์มีเดีย.  

กาญจนาพร เตียวเจริญกิจ และนฤมล อ่อนเมืองดง. (2561). การพัฒนาระบบควบคุมเกษตรอัจฉริยะโดย
ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝังตัว. พระนครศรีอยุธยา : มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ.  

กนกพร หนอ่มาก. คอมพิวเตอร์แบบฝัง (Embedded  Computer). สืบค้นเมือ่วันที่ 13      
          กุมภาพันธ์ 2563, จาก www.shorturl.at/juAFT 

คณุตฆ์ แซม่้า และสุรชัย แซ่จ๋าว. (2561). ระบบรดน ้าแปลงผักอัตโนมัติ. กรุงเทพมหานคร 
            : มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ.  

จักรกฤษณ์ หมั่นวิชา. (2558). เทคโนโลยีฟาร์มอัจฉริยะ (Smart Farms Technology). สืบค้น           
เมื่อวันที่ 3 กุมภาพันธ์ 2563, จาก www.shorturl.at/hisKN. 

ธานินทร์ ศิลป์จารุ. (2560). การวิจัยและวิเคราะห์ข้อมูลทางสถิติ ด้วย SPSS และ AMOS.   
(พิมพ์ครั้งที่ 17). กรุงเทพฯ : ห้างหุ้นส่วนสามัญบิสซิเนสอาร์แอนดี. 

นพ มหิษานนท์. (2557). กล้องวงจรปิด และ IP Camera. นนทบุรี : ส านักพิมพ์คอร์ฟังก์ช่ัน.  
นราธิป ทองปาน และธนาพัฒน์  เที่ยงภักดิ์. (2559). ระบบรดน ้าอัตโนมัติผ่านเครือข่าย 
          เซนเซอร์ไร้สาย. มหาสารคาม : มหาวิทยาลัยราชภัฏมหาสารคาม. 
พงศ์ธวัช  ชีพพิมลชัย และอโณ  โชติมณี. สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายเบื องต้น. สืบค้นเมื่อ-     
          วันที่ 17 กุมภาพันธ์ 2563, จาก www.shorturl.at/ntN59. 
ภาสกร  พาเจริญ. (2562). พัฒนา IoT บนเพลตฟอร์ม Arduino ด้วย NodeMCU.  
          กรุงเทพมหานคร : โปรวิช่ัน.  
มนตรี สังทอง. (2557). หลักสถิติ Principle Of Statistics. พิมพ์ครั้งที่ 2. กรุงเทพฯ :  
          ซีเอ็ดยูเคชัน. 
วโรดม ตู้จินดา. (2560). ระบบควบคุมฝังตัว (Embedded control systems). กรุงเทพมหานคร        
          : มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์. 
วิกิพีเดีย สารานุกรมเสรี. ระบบฝังตัว. สืบค้นเมื่อวันที่ 15 กุมภาพันธ์ 2563,       

          www.shorturl.at/wEI19 

สิตาวีร์  ธีรวิรุฬห์. (2559). สมาร์ทฟาร์ม (Smart Farm) การท้าเกษตรท่ีเป็นมิตรต่อสิ่งแวดล้อม. 
          กรุงเทพมหานคร : ส านักงานเลขาธิการสภาผู้แทนราษฏร. 
สุปรียา  มะโนมั่น และไพสิฐ พูลเพิ่ม. (2553). เครื่องรดน ้าต้นไม้อัตโนมัติ. นครราชสีมา :  
          ส านักวิชาวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี. 
 



49 
 

สงกรานต์  สว่างวัล. โครงงานเครื่องรดน ้าต้นไม้อัตโนมัติ. สืบค้นเมื่อวันที่ 17 กุมภาพันธ์ 2563, 
          จาก www.shorturl.at/fwJRW. 
บริษัท โปรซเีคียว บาย ไอเดีย (ไทยแลนด์) จ ากัด. กล้องวงจรปิด CCTV (Closed Circuit        

Television System). สืบค้นเมื่อวันที่ 20 กุมภาพันธ์ 2563, จาก www.shorturl.at/joBD2. 

บริษัท วายส์ มี ดู จ ากัด. หลักการท้างานของกล้องวงจรปิด. สืบค้นเมื่อวันที่ 20 กุมภาพันธ์ 2563,        

จาก shorturl.at/jqJQ2. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

http://www.shorturl.at/fwJRW
http://www.shorturl.at/joBD2


ภาคผนวก 

1. ส ารวจแปลงทดลองปฏิบัติงานสาขาพืชศาสตร ์คณะเทคโนโลยีการเกษตรและอุตสาหกรรมเกษตร  

 ผู้วิจัยได้ลงพื้นที่ส ำรวจแปลงทดลองปฏิบัติงำนสำขำพืชศำสตร์  คณะเทคโนโลยีกำรเกษตร      

และอุตสำหกรรมเกษตร มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์พระนครศรีอยุธยำ หันตรำ    

เพือสอบถำมข้อมูลจำกผู้ เ ช่ียวชำญด้ำนกำรเกษตรที่ให้ค ำแนะมำประกอบกำรออกแบบระบบ                      

และสร้ำงเครื่อง มือในกำรทดลองระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพชืโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั                          

ดังแสดงตำมภำพที่ 1 
 

 
 

ภาพท่ี 1 ลงพื้นทีส่ ำรวจแปลงทดลองปฏิบัติงำนสำขำพืชศำสตร ์
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2. ติดตั้งระบบควบคุมฟาร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง   

ผู้วิจัยและที่ปรึกษำได้ลงพื้นที่แปลทดลองปฏิบัติกำรสำขำพชืศำสตร์คณะทคโนโลยกีำรเกษตรและ

อุตสำหกรรมกำรเกษตร เพื่อติดตั้งระบบควบคุมฟำร์มอจัฉรยิะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบ

ฝัง ดังแสดงตำมภำพที่.3 

 

ภาพท่ี 2 ติดตั้งระบบควบคุมฟำรม์อัจฉริยะในโรงเรือนปลกูพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั  

 
 

 

 

 

 

 



52 
 

3. เตรียมปรับความเรียบร้อยของสถานท่ีก่อนการทดลองจริง  

ผู้วิจัย อำจำรย์ที่ปรึกษำ และนักศึกษำสำขำพืชศำสตรท์ ำกำรปรับควำมเรียบร้อยของสถำนที่และ

ติดป้ำยไวนิลที่ใช้ในกำรอธิบำยถึงกำรท ำงำนของระบบ เพื่อให้ผู้ทีส่นใจหรอืผูท้ี่เข้ำมำศึกษำเข้ำใจถึงกำร

ท ำงำนของระบบควบคุมฟำรม์อจัฉริยะในโรงเรือนปลกูพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงั ดังแสดงภำพที่ 3 
 

 

ภาพท่ี 3 ติดป้ำยไวนิลที่ใช้ในกำรอธิบำยถึงกำรท ำงำนของระบบ 
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ภาพท่ี 4 ปรับควำมเรียบร้อยของสถำนที ่
 

4. ท่ีปรึกษาดูความเรียบร้อย  

ผู้ช่วยศำสตรำจำรย์ชำญณรงค์ ศรีทรงเมือง และผู้ช่วยศำสตรำจำรย์ ดร.อำณัติ รัตนถิรกุล ที่

ปรึกษำร่วมลงพื้นที่ส ำรวจควำมเรียบร้อยแปลงทดลองระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดย

ใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  ณ แปลงปฏิบัติงำนสำขำพืชศำสตร์ คณะเทคโนโลยีกำรเกษตรและอุตสำหกรรม

เกษตร มหำวิทยำลัยเทคโนโลยีรำชมงคลสุวรรณภูมิศูนย์พระนครศรีอยุธยำ หันตรำ ดังแสดงภำพที่ 5 

 
 

ภาพท่ี 5 ที่ปรึกษำร่วมลงพื้นทีส่ ำรวจควำมเรียบร้อยแปลงทดลองของระบบฯ 
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5. ผู้เชี่ยวชาญประเมินประสิทธิภาพของระบบ 

        ผู้วิจัยได้รับเกียรติจำกผู้เช่ียวชำญทั้ง 3 ท่ำน เยี่ยมชมและดูกำรท ำงำนของระบบควบคุมฟำร์ม

อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  ณ แปลงทดลองระบบฯ เพื่อประเมินประสิทธิภำพ

และตรวจสอบควำมสำมำรถและกำรท ำงำนของระบบผ่ำนสมำร์ทโฟน ระบบสำมำรถแสดงค่ำวัดควำมช้ืน 

วัดอุณหภูมิ ค่ำควำมช้ืนในดิน และสั่งกำรเปิด-ปิดกำรรดน้ ำผ่ำนกล้องวงจรปิดได้แบบเรียลไทม์ (Real-

time) ดังแสดงตำมภำพที่ ภำพที่ 6 

 

 
 

ภาพท่ี 6 ผู้เช่ียวชำญตรวจสอบควำมสำมำรถของระบบผ่ำนสมำรท์โฟน 
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ภาพท่ี 7 ผู้เช่ียวชำญ ที่ปรึกษำ ผู้วิจัย  

6. ผู้สนใจท่ัวไป 

 ผู้สนใจทั่วไปที่เยี่ยมชมระบบควบคุมฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝัง  

ณ แปลงทดลองจริง ประกอบด้วย ครู/อำจำรย์ เจ้ำหน้ำที่ นักศึกษำ เจ้ำหน้ำที่งำนฟำร์มของมหำวิทยำลัย

เทคโนโลยีรำชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์พระนครศรีอยุธยำหันตรำ นักธุรกิจเกษตรกร และผู้ที่สนใจทั่วไป ดัง

แสดงตำมภำพที่ 8 
    

 
 

ภาพท่ี 8 ผู้ร่วมวิจัยอธิบำยกำรท ำงำนของระบบควบคุมฟำรม์อัจฉริยะในโรงเรือนปลูกพืชโดยใช้

คอมพิวเตอร์แบบฝัง ผ่ำนสมำร์ทโฟนให้กบันักศึกษำสำขำกำรจัดกำร/สำขำคอมพิวเตอร์ธุรกิจ 
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ภาพท่ี 9 นักศึกษำสำขำพืชศำสตร์เยี่ยมชมกำรเจริญเติบโตของผักที่ใช้ในกำรทดลองของระบบ 

                  ควบคุมฟำร์มอจัฉริยะในโรงเรอืนปลูกพืชโดยใช้คอมพิวเตอร์แบบฝงัตัว 
 

 

 

 

 

 
 

ภาพท่ี 10  เจ้ำหน้ำทีส่ ำนักงำนคณะคณะเทคโนโลยีกำรเกษตรและอุตสำหกรรมเกษตร เกษตรกรในชุมชน

ให้ควำมสนใจ เยี่ยมชมกำรท ำงำนของระบบจัดกำรฟำร์มอัจฉริยะในโรงเรือนโดยใช้คอมพิวเตอร์ 

                        แบบฝังตัว               
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ประวัติคณะผู้วิจัย 
 

ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย) นางปวันนพัสตร์  ศรีทรงเมอืง 
ชื่อ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ) Mrs. Pavannaphat Srisongmuang 
ต าแหน่งปัจจุบัน ผู้ช่วยศาสตราจารย ์
หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อ สาขาวิชาระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ คณะบริหารธุรกิจและ
เทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ เลขที่ 60 หมู่ 3 ถ.สายเอเชีย ต.หันตรา 
อ.พระนครศรีอยุธยา จ.พระนครศรีอยุธยา 13000 
 โทรศัพท์         035-709092    

โทรสาร    035-709083 
มือถือ        085-415-5899 

 
ประวัติการศึกษา 
ปีท่ีจบการศึกษา ระดับปริญญา อักษรย่อปริญญา สาขาวิชาเอก ชื่อสถาบัน ประเทศ 

2533 ปริญญาตร ี คบ. คอมพิวเตอร์
ศึกษา 

วิทยาลัยครูเทพสตร ี
ไทย 

2548 ปริญญาโท กศ.ม. เทคโนโลยีและ
สื่อสารการศึกษา 

มหาวิทยาลัย
นเรศวร 

ไทย 

 
สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา) ระบุสาขาวิชาการ 

ระบบสารสนเทศและการเขียนโปรแกรม 
 
ผลงาน บทความวิจัยท่ีได้รับการเผยแพร ่
ปวันนพัสตร์ ศรีทรงเมือง และสุธิดา ถนอมวงษ์.  2559.  ความคาดหวังและความพึงพอใจของนักศึกษา

ชั้นปีท่ี 1 ท่ีมีต่อเน้ือหารายวิชาการพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 1 ปีการศึกษา 2557 . “การ

ประชุมวิชาการระดับชาติ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ ครั้งที่ 1 “วิจัยเพื่อ

สร้างสรรค์ชุมชนและสังคม”, วันที่ 22 มิถุนายน 2559, มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณ

ภูมิ ศูนย์พระนครศรีอยุธยา หันตรา, พระนครศรีอยุธยา: 815-823. 
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ผู้ร่วมวิจัยคนท่ี 2 
ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย) นาย  นางสาว  นาง  ยศ 
ชื่อ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ) Assistant Professor,Channarong Srisongmuang   
ต าแหน่งปัจจุบัน        ผู้ช่วยศาสตราจายร์  

หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อได้   สาขาวิชา  คณะเทคโนโลยีการเกษตรและอุสาหกรรมการเกษตร  
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ เลขที่ 60 หมู่ 3 ถ.สายเอเซีย ต.หันตรา อ.พระนครศรีอยุธยา 
จ.พระนครศรีอยุธยา 13000 

                 โทรศัพท์ 0-3570-9096    
                 โทรสาร 0-3570-9096  
       มือถือ 086-387-4594  

ประวัติการศึกษา 
 
ปีท่ีจบการศึกษา ระดับปริญญา อักษรย่อปริญญา สาขาวิชาเอก ชื่อสถาบัน ประเทศ 

2528 ปริญญาตร ี วท.บ. 
(วิทยาศาสตร์

บัณฑิต) 

กีฏวิทยา มหาวิทยา
เกษตรศาสตร ์ ไทย 

2545 ปริญญาโท วท.ม. 
(วิทยาศาสตร์
มหาบัณฑิต). 

กีฏวิทยา มหาวิทยา
เกษตรศาสตร ์ ไทย 

 

สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา)    

 - พืชสวน (  ผัก  ผลไม้) 

ประสบการณ์ท่ีเกี่ยวข้องกับการบริหารงานวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ โดยระบุ 

  -  การศึกษาชนิดของแมลงที่มปีระสิทธิภาพในการย่อยสลายอินทรียวัตถุ งบประมาณผลประโยชน์ปี 
2549  

 หัวหน้าโครงการ 

 -  เทคโนโลยีที่เหมาะสมส าหรับการปลูกผักพื้นบ้านอินทรีย์ งบประมาณแผ่นดินปี 2550  

 -  การศึกษาวิธีการเพาะเลี้ยงแมลงหางหนบี Euborellia sp. (Dermaptera:  Cacinophoridae) 
งบประมาณรายได ้ 2555 
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 - ผลกระทบของคลื่นหลายช่วงความถ่ีต่อเพลี้ยกระโดดสีน้ าตาลและศัตรูธรรมชาติในการผลิตข้าว
งบประมาณแผ่นดินปี  2556-2557 (หัวหน้าโครงการ) 

 ผู้ร่วมโครงการ 

  - การจัดระบบปลูกผักพื้นบ้านเพื่อเศรษฐกิจชุมชน งบประมาณแผ่นดินปี  2551-2552  
 - การจัดระบบการปลูกถั่วฝกัยาวที่มีผลต่อปรมิาณของเพลี้ยอ่อนถ่ัว (Aphis glycines Matsumura) 

และศัตรูธรรมชาติทีส่ าคัญของเพลี้ยอ่อน งบประมาณผลประโยชน์ปี 2553 
 - การบริหารแมลงศัตรูข้าวโพดข้าวเหนียวในระบบปลูกแบบอินทรีย์ งบประมาณแผ่นดินปี  2554    
       - การจัดการธาตุอาหารทีเ่หมาะสมในการปลูกข้าวและพืชหลงันา ในพื้นที่การเกษตรจังหวัด
พระนครศรีอยุธยา งบประมาณองค์การบรหิารส่วนจงัหวัดพระนครศรีอยุธยาปี 2562   
       - กระบวนการจัดธาตุอาหารพืชและการควบคุมศัตรูพชืเพื่อการผลิตเมล่อนคุณภาพอย่างยั่งยืน 
งบประมาณแผ่นดิน ปี 2563   
 
ผู้ร่วมวิจัยคนท่ี 3 
ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย) นางสุมนา  บุษบก 
ชื่อ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ) Mrs. Sumana Budsabok 
ต าแหน่งปัจจุบัน  อาจารย ์
หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อได้ สาขาวิชาระบบสารสนเทศและคอมพิวเตอร์ธุรกิจ คณะบริหารธุรกิจ
และเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ เลขที่ 60 หมู่ 3 ถ.สายเอเชีย       
ต.หันตรา อ.พระนครศรีอยุธยา จ.พระนครศรีอยุธยา 13000 
 โทรศัพท์         035-709092    

โทรสาร    035-709083 
มือถือ        091-860-0463 

ประวัติการศึกษา  
ปีท่ีจบการศึกษา ระดับปริญญา อักษรย่อปริญญา สาขาวิชาเอก ชื่อสถาบัน ประเทศ 
2547 - 2549 ปริญญาตร ี บธ.บ ระบบสารสนเทศ มหาวิทยา

เทคโนโลยีราชมงคล
กรุงเทพ 

ไทย 

2551 – 2553 ปริญญาโท คอม. ครุศาสตร์
เทคโนโลย ี

มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีพระจอม

เกล้าธนบรุ ี
ไทย 
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สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา) ระบุสาขาวิชาการ 
ระบบสารสนเทศทางธุรกจิและ เทคโนโลยีมลัติมีเดีย 
 
ผลงาน บทความวิจัยท่ีได้รับการเผยแพร ่

สุมนา ปาธะรัตน์, ศวรรณรัศม์ อภัยพงค์และ ศิรินันทร์ นาพอ, 2559, การพัฒนาสื่อแอนิเมชัน 2 
มิต ิเรื่อง ขั้นตอนการเพาะปลูกและแปรรูปยางพารา ส าหรับนักศึกษาสาขาพืชศาสตร์, 
การประชุมวิชาการ งานวิจัย และพัฒนาเชิงประยุกต์ ECTI-CARD 2016, ครั้งที่ 8 , หน้า 
113   

สุมนา ปาธะรัตน์. หทัยรัตน์ บุญเนตร และ อรสา ไชยสองแก้ว. 2560. การพัฒนาแอนิเมชัน 2 มิต ิ
เรื่องหม้อข้าวหม้อแกงลิง เพ่ือใช้เป็นสื่อการเรียนรู้. วารสารวิจัย มทร.กรุงเทพ ปีที่ 11 
ฉบับที่ 2. หน้า 62-68 

ศวรรณรัศม์ อภัยพงค์, ศิรินันทร์ นาพอ, ภูมินทร์ อินทร์แป้น, และ สุมนา ปาธะรัตน์, 2559, การ
จัดการความรู้ภูมิปัญญาท้องถิ่น หัตถกรรมกะลามะพร้าว ต าบลชัยบุรี จังหวัดพัทลุง, 
การประชุมวิชาการ งานวิจัย และพัฒนาเชิงประยุกต์ ECTI-CARD 2016, ครั้งที่ 8 , หน้า 
409 

ศวรรณรัศม์ อภัยพงค์, สุมนา ปาธะรัตน์ , ศิรินันทร์ นาพอ และภูมินทร์ อินทร์แป้น.  การ
ประชาสัมพันธ์การท่องเท่ียวจังหวัดตรัง ผ่านแอพลิเคชั่นบนระบบปฏิบัติการแอน
ดรอยด์. การประชุมวิชาการ งานวิจัยและพัฒนาเชิงประยุกต์ ครั้งที่ 9 ( ECTI-CARD 
2017). โรงแรมเชียงคาน ริเวอร์ เมาท์เทน. เลย. หน้า 225-228. 

นายกฤษณะ รัตนพลแสน, นายวิเศรษ หมื่นสี, ผศ.ปวันนพัสตร์ ศรีทรงเมือง, นางสาวสุมนา ปาธะ
รัตน์ระบบสารสนเทศเพ่ือส่งเสริมผลิตภัณฑ์ชุมชน กรณีศึกษา : ชุนชนบ้านสร้าง  
อ าเภอบางปะอิน จังหวัดพระนครศรีอยุธยา การประชุมวิชาการระดับชาติวิทยาศาสตร์
และเทคโนโลยี ครั้งที่ 3 

หทัยรัตน์ บุญเนตร, สุมนา ปาธะรัตน์ การวิจัยและออกแบบเพ่ือสร้างสื่อมัลติมีเดียในการ
ประชาสัมพันธ์การท่องเท่ียวเชิงนิเวศ ต าบลบ่อหิน อ าเภอสิเกา จังหวัดตรัง การ
ประชุมวิชาการมนุษยศาสตร์และสังคมศาสตร์ระดับชาติและนานาชาติ ครั้งที่ 1 

ศิรินันทร์ นาพอ,ศวรรณรัศม์ อภัยพงค์, และ สุมนา ปาธะรัตน์ การประชาสัมพันธ์กลุ่มท่องเท่ียว
เชิงอนุรักษเขาพญาบังสา จังหวัดสตูล ผ่านสื่อออนไลน์ การประชุมวิชาการระดับชาติ
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล ครั้งที่ 10 

  


