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บที่คััดย่อ 
 บที่ควัามวัจิยัน่�นำเสินอระบบควับคมุอจัฉรยิะสิำหรบัโรงเรอืนอนบุาลตน้กลา้เมลอ่นญ่�ปุ�นสิายพนัธิุอ์อเรน้จแ์มน บนแพลตฟอรม์

อินเที่อร์เน็ตประสิานสิรรพสิิ�ง (internet of things) สิถานที่่�วัิจัย ณ ออร์แกนิค คอมพล่ที่ฟาร์ม โดยม่วััตถุประสิงค์เพื�อสิร้างระบบ

ควับคุมอัจฉริยะและควับคุมสิภาพแวัดล้อมที่างธิรรมชีาติให้ม่ควัามเหมาะสิมสิำหรับการเจริญเติบโตของต้นกล้า และเพิ�ม

ประสิิที่ธิิภาพในการต้านที่านโรคพืชีก่อนนำต้นกล้าลงปล้กในโรงเรือน การออกแบบโครงสิร้างโรงเรือนอนุบาลต้นกล้าสิามารถ

รองรับการเพาะเล่�ยงได้สิ้งสิุด 360 ต้น เพื�อให้ได้ต้นอ่อนเมล่อนท่ี่�สิมบ้รณ์สิำหรับนำไปปล้กต่อในโรงเรือนระบบป้ด ขนาด 

 600×1800×300 ซม. โดยระบบที่่�พัฒนาข้�นประกอบด้วัย 5 สิว่ันไดแ้ก ่1) การออกแบบโรงเรือนอนบุาลตน้กลา้ 2) การออกแบบ

วังจรควับคุม 3) การออกแบบระบบพลังงานแสิงอาที่ิตย์ 4) การออกแบบผู้ังงาน และ 5) การออกแบบสิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้งานด้วั ย

แพลตฟอร์มบริงไอโอที่่ (Blynk IoT platform) เวัอร์ชีัน (version) 2.0 เพื�อแสิดงผู้ลบนเวั็บแอปพลิเคชีัน (web application) และ

บนโมบายแอปพลเิคชีนั (mobile application) ผู้ลการที่ดสิอบพบวัา่ระบบที่่�พฒันาข้�นสิามารถแสิดงผู้ลและควับคมุการที่ำงานได้

อยา่งแมน่ยำ ระบบควับคมุอตัโนมตัทิี่ำงานถก้ตอ้งตามเงื�อนไข นอกจากน่�พบวัา่ระบบสิามารถเพิ�มอตัราการงอกและประสิทิี่ธิภิาพ

ในการเจริญเติบโตของต้นกล้า เมล่อนญ่�ปุ�นได้สิ้งข้�น ม่อัตราการงอกสิมบ้รณ์ร้อยละ 93.33 เมื�อเที่่ยบกับการอนุบาลปลก้แบบ

ดั�งเดิม ด้านควัามสิ้งพบวั่าต้นกล้าที่่�ปล้กผู้่านระบบม่ควัามสิ้งเฉล่�ย 6.5  ซม. เมื�อเที่่ยบกับการปล้กแบบดั�งเดิมม่อัตราการเจริญ

เติบโตเพิ�มข้�นร้อยละ 54.76 ซ้�งเห็นได้วั่าระบบที่่�พัฒนาข้�นสิามารถเพิ�มอัตราการงอกและลดควัามเสิ่ยหายของต้นกล้าเมล่อน

ญ่�ปุ�นได้อย่างม่ประสิิที่ธิิภาพ

คัำสำคััญ: ระบบควับคุมอัจฉริยะ, โรงเรือนอนุบาลต้นกล้า, อินเที่อร์เน็ตประสิานสิรรพสิิ�ง, เมล่อนญ่�ปุ�น

Abstract 
We present a smart control system for cultivation of orange man Japanese melon in greenhouses via IoT platform. 

The study was performed at an organic complete farm. The objective of this research was to create a smart control 

system and control the environment inside a greenhouse to provide optimal conditions for seedling growth. The designed 

structure of the nursery greenhouse could accommodate a maximum of 360 seedlings, allowing the cultivation of 

healthy and complete melon seedlings within an area of 600x1800x300 cm before transplanting them for actual 

cultivation. This smart system design was divided into five parts: 1) seedling nursery design, 2) control system design, 

3) photovoltaic system setup, 4) workflow design, and 5) user interface design; the user interface was designed by 

using the Blynk IoT platform version 2.0 to monitor all results on web applications and mobile applications. The results 
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showed that the developed system could effectively monitor and control according to the setting conditions. Additionally, 

the system could increase germination rates and enhance the growth efficiency of Japanese organic melon seedlings. 

The germination rate improved by 93.33% compared to traditional nursery cultivation methods. It was found that the 

seedlings grown through this smart system had an average height of 6.5  cm, which indicated a growth rate increase 

of 54.76% compared to traditional cultivation methods. It was concluyded that the developed system effectively enhanced 

the germination rate and reduced damage to Japanese melon seedlings.

Keywords: Smart control system, seedling nursery, internet of things, Japan melon

ควัามชีื�น อุณหภ้มิและแสิงสิวั่างที่่�ไม่เหมาะสิม ที่ำให้ม่ผู้ลต่อ

แผู้นการผู้ลิตพืชีและที่ำให้ผู้ลผู้ลิตของพืชีต่อพื�นที่่�ปล้กลดลง 

เนื�องจากตน้กลา้พชืีที่่�ที่ำการอนบุาลไวัไ้มส่ิมบร้ณแ์ละแขง็แรง 

(ภาวัิณ่ เหลืองประเสิริฐ และคณะ, 2562) การปล้กเมล่อนใน

โรงเรือนระบบปด้จง้เป็นที่างเลอืกที่่�ด ่เนื�องจากโรงเรือนระบบ

ป้ดจะชี่วัยควับคุมสิภาพแวัดล้อมท่ี่�เกิดข้�นตามธิรรมชีาติให้

เป็นไปในระดับที่่�เหมาะสิม (อัคคพล เสินาณรงค์, 2563) โดย

เฉพาะการควับคุมองค์ประกอบอากาศั เช่ีน ลม ฝน และ 

ลดการรบกวันจากแมลงศััตร้พืชีได้ นอกจากน่�การปล้กใน 

โรงเรือนยังช่ีวัยป้องกันควัามเส่ิ�ยงจากสิภาพอากาศัท่ี่�แปรปรวัน 

(Akkas & Sokullu, 2017) ดังนั�นการเพาะปล้กเมล่อนในโรง

เรือนอนุบาลต้นกล้าที่่�ม ่การสิร้างสิภาพแวัดล้อมที่่�เหมาะสิม 

ร่วัมกับการใชี้เมล็ดพันธิุ์ที่่�ม่คุณภาพ จะช่ีวัยให้ได้ต้นกล้าที่่�

สิมบร้ณแ์ขง็แรง ไดผู้้ลผู้ลติที่่�มค่ณุภาพตามควัามตอ้งการของ

ผู้้บ้รโิภค ที่ำใหเ้กษตรกรไดต้น้กลา้พชืีคณุภาพดพ่รอ้มที่ำการ

ปล้กได้ที่ันที่่ รวัมไปถ้งต้นกล้าที่่�ที่ำการอนุบาลก่อนปล้ก 

ม่ควัามต้านที่านโรคหรือศััตร้พืชีอ่กด้วัย 

 จากแนวัที่างดังกล่าวัข้างต้นคณะผู้้้วัิจัยได้เห็นถ้ง

ปัญหา จ้งพัฒนาระบบควับคุมอัจฉริยะสิำหรับเพาะต้นกล้า 

เมล่อนญ่�ปุ�นพันธิุ์ออเร้นจ์แมน (Figure 1) ในโรงเรือน 

เพื�อเตรย่มควัามพรอ้มของตน้กล้า กอ่นการลงปลก้ในโรงเรอืนหลกั 

โดยการปรับสิภาพแวัดล้อมในโรงเรือนให้เหมาะสิมแก่การ

เจริญเติบโต เพื�อเพิ�มอัตราการงอกของ  

Figure 1 Japanese melon Orange man

บที่นำ
วัิวััฒนาการของภาคการเกษตรไที่ยดำเนินมาอย่างต่อเนื�อง 

ด้วัยแรงกระตุ้นสิำคัญจากวัิที่ยาศัาสิตร์เที่คโนโลย่ และ

นวััตกรรม ที่่�ที่ำให้วัิถ่การเกษตรเปล่�ยนแปลงจากร้ปแบบ

ดั�งเดิม ไปสิ้่การเกษตรสิมัยใหม่มากข้�น ตั�งแต่เริ�มแรกในยุค

เกษตรกรรม 1.0 จนมาถ้งปัจจุบันมาในยุคเกษตรกรรม 4.0 

(smart farming) ซ้�งเป็นการที่ำการเกษตรเน้นนวััตกรรม

เกษตรอัจฉริยะ (smart agriculture) ใชี้พื�นที่่�ให้เกิดประโยชีน์

สิ้งสุิดและ ลดปัญหาควัามไม่แน่นอนของธิรรมชีาติ (นิพนธ์ิ  

พวััพงศักร และคณะ, 2563) โลกปัจจบุนัไดเ้ขา้สิ้ย่คุอนิเที่อรเ์นต็ 

ประสิานสิรรพสิิ�ง (internet of things) เป็นยุคที่่�ม่การนำ

เที่คโนโลยใ่หม่ ๆ  ไม่วัา่จะเป็น AI (artificial intelligence) / Big 

Data / Blockchain มาเป็นเครื�องมือสิำคัญในการพัฒนาการ

ที่ำเกษตรแบบดั�งเดิม (traditional farming) ไปสิ้่การเกษตร

สิมยัใหม ่(Elijah et al., 2018) เพื�อเพิ�มมล้ค่าของสินิคา้เกษตร 

อ่กที่ั�งยังพบว่ัาการนำเที่คโนโลย่และนวััตกรรมมาประยุกต์ใช้ี

ในการพัฒนาด้านการเกษตร สิามารถแก้ไขปัญหาม้ลค่า

ผู้ลผู้ลิตที่างการเกษตรที่่�ต�ำได้เป็นที่่�ประจักษ์ (Dagar et al., 

2018) 

 เมลอ่นเปน็พชืีที่่�มค่วัามสิำคัญและให้ผู้ลตอบแที่นสิง้

ในเศัรษฐกิจ โดยเฉพาะในพื�นท่ี่�ท่ี่�ม่อากาศัอบอุ่นและร้อน 

จะเหมาะสิมกับการเพาะปลก้ เมล่อนที่่�สิามารถเจริญเติบโตได้

อย่างด่ โดยสิายพันธ์ุิของพืชีตระก้ลเมล่อนม่ถิ�นกำเนิดอย้่ใน

ประเที่ศัอนิเดย่ การปลก้เมลอ่นใหไ้ดค้ณุภาพและปลอดภยัตอ่

ผู้้บ้ริโภคในสิภาพภม้อิากาศัของประเที่ศัไที่ยเปน็ควัามที่า้ที่าย

อย่างยิ�ง โดยเฉพาะในเขตพื�นที่่�ภาคใต้ ซ้�งเป็นพื�นที่่�ที่่�ม่ฝนตก

ชีกุและควัามชีื�นสัิมพัที่ธ์ิสิง้ ที่ำให้งา่ยต่อการเกิดโรคและแมลง

ศััตรพ้ชืี เพราะเมลอ่นเปน็พชืีที่่�ออ่นแอตอ่โรคและแมลงศััตรพ้ชืี 

(ศัุภัครชีา อภิรติกร และคณะ, 2020) ดังนั�นการปล้กเมล่อน

ตอ้งใช้ีวัธิิก่ารปลก้ดแ้ลรักษาท่ี่�แตกต่างกนัไปจากพืชีอื�นๆ และ

ปัญหาหน้�งของการปล้กเมล่อนคือปัญหาเก่�ยวักับการอนุบาล

เมล็ดพนัธิุต้์นกล้าในระยะเริ�มตน้ เกษตรกรจะเผู้ชิีญกบัปัญหา 

ต่าง ๆ ที่่�สิ่งผู้ลต่อการงอกและการเจริญเติบโตของเมล็ด เชี่น 

การงอกไม่สิม�ำเสิมอ โรครากเน่า การควับคุมระบบน�ำและ
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Figure 2 Traditional melon seedling cultivation

 ต้นกลา้เมื�อเปรย่บเที่ย่บกบัการเพาะปลก้แบบดั�งเดมิ 

(Figure 2) และยงัอำนวัยควัามสิะดวักใหแ้กเ่กษตรกร ลดภาระ

ในการด้แล ไม่สิิ�นเปลืองที่รัพยากร เพิ�มอัตราการงอกของ 

ต้นกล้า เพิ�มม้ลค่าผู้ลผู้ลิตที่างการเกษตร และลดควัามเสิ่�ยง

ต่อควัามเสิ่ยหายในการปล้กพืชีให้ตรงตามมาตรฐานที่่�ตลาด

ต้องการ 

 การออกแบบแลืะพัฒนาระบบ

 การวัจิยัในครั�งน่�เปน็การวัจิยัเชีงิที่ดลอง มว่ัตัถปุระสิงค ์

เพื�อศั้กษาและสิร้างระบบควับคุมอัจฉริยะสิ ำหรับอนุบาลต้น

กลา้เมลอ่นญ่�ปุ�นสิายพนัธิุอ์อเรน้จแ์มน (orange man) โดยการ

เพาะปลก้ภายในโรงเรอืนอนบุาล ตน้กลา้ใชีก้ารควับคมุสิภาพ

แวัดลอ้มบนแพลตฟอร์มอนิเที่อรเ์นต็ประสิานสิรรพสิิ�งระบบที่่�

พัฒนาข้�นไ ด้รับควัามอนุเคราะห์โดยใช้ีสิถานที่่�ในการติดตั�ง

และที่ดสิอบเครื�องมอืวัจิยั ณ ออรแ์กนคิ คอมพลท่ี่ฟารม์ ตำบล

โคกม่วัง อําเภอคลองหอยโข่ง จังหวััดสิงขลา (ละติจ้ด 6.897, 

ลองจิจ้ด 100.412) เพื�อวัิเคราะห์ค่าพารามิเตอร์ภายในระบบ

อนบุาลปลก้ และเพื�อควับคุมสิภาพแวัดล้อมให้ม่ควัามเหมาะสิม 

สิำหรับการอนุบาลปล้ก การออกแบบจะแบ่งออกเป็น 5 สิ่วัน

ได้แก่ 1) การออกแบบโรงเรอืนอนุบาลต้นกล้า 2) การออกแบบ

วังจรควับคุม  3) การออกแบบระบบพลังงานแสิงอาที่ิตย์ 

4) การออกแบบผู้ังงาน และ 5) การออกแบบสิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้

งานซ้�งผู้้้วัิจัยจะแสิดงรายละเอ่ยดตามลำดับ และแสิดงภาพ

รวัมของระบบที่่�พัฒนาข้�น (Figure 3)

 
  

  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

Figure 3 Overview of the developed control system 
 
1. การออกแบบโรงเรอืนอนุบาลต้นกล้า 

การออกแบบลกัษณะโครงสรา้งของระบบ
โรงเรอืนอนุบาลตน้กลา้โครงสรา้งของโรงเรอืนอนุบาลตน้
กลา้ประกอบไปดว้ยวสัดุเหลก็ Galvanized ท าเป็นสว่น
ฐานล่าง สว่นฐานบนเป็นเหลก็โครง หลงัคาส าหรบัตดิตัง้
พลาสตกิใสชนิดPoly ethylene (PE) ป้องกนัความชืน้
จากฝน มคีวามยดืหยุ่นสงูสะทอ้นรงัสยีวูจีากแสงอาทติย์
ไดด้สีว่นรอบโรงเรอืนอนุบาลตน้กลา้ใชมุ้่งตาขา่ย 
 

ลอ้มรอบไวเ้พื่อป้องกนัแมลง ภายในตดิตัง้อุปกรณ์ระบบ
ควบคุมประกอบไปดว้ยหวัพ่นหมอก 12 หวั โดยใชย้ดึ
กบัเหลก็คาน4 เสน้ บนหลงัคา  ลกัษณะการตดิตัง้จะใช้
วธิยีดึหวัพ่นหมอกแบบฟนัปลา สว่น บรเิวณทีใ่ชส้ าหรบั
อนุบาลเมลด็ตน้กลา้จะใชถ้าด หลุมจ านวน 6 แผ่น มี
ขนาด ยาว 160ซม. กวา้ง 75ซม.สามารถรองรบัการ
เพาะเลีย้งตน้กลา้เมล่อนไดส้งูสดุ 360 ตน้โครงสรา้งการ
ออกแบบ( Figure 4)และโครงสรา้งโรงเรอืนทีเ่สรจ็
สมบรูณ์ (Figure 5) 
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Figure 4 The structure of the seedling nursery system. (a) Left side (b) Back side (c) Right side 
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Figure 3 Overview of the developed control system

1.  การออกแบบโรงเรือนอน้บาลืตี�นกลื�า

 การออกแบบลักษณะโครงสิร้างของระบบโรงเรือน

อนบุาลตน้กลา้ โครงสิรา้งของโรงเรอืนอนบุาลตน้กลา้ประกอบ

ไปด้วัยวััสิดุเหล็ก Galvanized ที่ำเป็นสิ่วันฐานล่าง สิ่วันฐาน

บนเป็นเหล็กโครงหลังคาสิำหรับติดตั�งพลาสิติกใสิชีนิด Poly 

ethylene (PE) ป้องกันควัามชีื�นจากฝน ม่ควัามยืดหยุ่นสิ้ง 

สิะที่้อนรังสิ่ย้วั่จากแสิงอาที่ิตย์ได้ด่ สิ่วันรอบโรงเรือนอนุบาล

ต้นกล้าใชี้มุ่งตาข่าย

 ล้อมรอบไว้ัเพื�อป้องกันแมลง ภายในติดตั�งอุปกรณ์

ระบบควับคุมประกอบไปด้วัยหัวัพ่นหมอก 12 หัวั โดยใชี้ย้ด

กับเหล็กคาน 4 เสิ้น บนหลังคา ลักษณะการติดตั�งจะใชี้วัิธิ่ย้ด

หวััพน่หมอกแบบฟันปลา สิว่ันบรเิวัณที่่�ใชีส้ิำหรบัอนบุาลเมลด็

ต้นกล้าจะใชี้ถาดหลุมจำนวัน 6 แผู้่น ม่ขนาดยาวั 160 ซม. 

กวั้าง 75 ซม. สิามารถรองรับการเพาะเล่�ยงต้นกล้าเมล่อนได้

สิ้งสุิด 360 ต้น โครงสิร้างการออกแบบ (Figure 4) และ

โครงสิร้างโรงเรือนที่่�เสิร็จสิมบ้รณ์ (Figure 5)
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Figure 4 The structure of the seedling nursery system. (a) Left side (b) Back side (c) Right side
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Figure 5 Outside and inside of the seedling nursery at an organic complete farm research site. 

(a) Front (b) Back side (c) Fogging system (d) Seedling tray

2.  การออกแบบวงจรแลืะช่้ดคัวบคั้ม

 การออกแบบวังจรสิำหรับควับคุมการที่ำงาน

ประกอบด้วัย 4 สิ่วัน ได้แก่ 1) ภาคอินพุตสิำหรับเชีื�อมต่อรับ

อุปกรณ์เซนเซอร์ ประกอบด้วัยเซนเซอร์วััดอุณหภ้มิ (air 

temp erature) เซนเซอร์ควัามชีื�นสิัมพัที่ธิ์ (air humidity) 

เซนเซอร์ควัามเข้มแสิง (light intensity) เซนเซอร์ก๊าซ

คาร์บอนไดออกไซด์ (Co2) ซ้�งเป็นการวััดค่าสิภาพแวัดล้อม

บรรยากาศัในโรงเรือน และอ่กสิ่วันหน้�งเป็นการวััดค่าสิภาพ

แวัดล้อมภายในวััสิดุสิำหรับการเพาะปล้ก ประกอบด้วัย

เซนเซอร์วััดค่าอุณหภ้มิ (soil temperature) และวััดค่า

ควัามชีื�น (soil humidity) โดยเซนเซอรท์ี่ั�งหมดจะตดิตอ่สิื�อสิาร

แบบ Modbus RTU ที่่�ให้ค่าที่่�ม่ควัามแม่นยำผู่้านโมด้ล 

Max485 ไปยังส่ิวันประมวัลผู้ลแสิดงการออ กแบบติดตั�ง 

(Figure 6) 
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Figure 5Outside and inside of the seedling nursery at an organic complete farmresearch site.  
(a) Front(b) Back side(c)Fogging system(d)Seedling tray 

 
2. การออกแบบวงจรและชุดควบคมุ 
 การออกแบบวงจรส าหรบัควบคุมการท างาน
ประกอบดว้ย 4 สว่น ไดแ้ก1่) ภาคอนิพุตส าหรบัเชื่อมต่อ
รบัอุปกรณ์เซนเซอรป์ระกอบดว้ยเซนเซอรว์ดัอุณหภูม ิ
(air temperature)เซนเซอรค์วามชืน้สมัพทัธ์ (air 
humidity)เซนเซอรค์วามเขม้แสง (light intensity)
เซนเซอรก์๊าซคารบ์อนไดออกไซด(์ Co2) ซึง่เป็นการวดั
ค่าสภาพแวดลอ้มบรรยากาศในโรงเรอืน และอกีสว่น
หนึ่งเป็นการวดัค่าสภาพแวดลอ้มภายในวสัดุส าหรบัการ
เพาะปลกู ประกอบดว้ยเซนเซอรว์ดัค่าอุณหภูมิ
(soiltemperature)และวดัค่าความชื้ น(soil humidity) 
โดยเซนเซอรท์ัง้หมดจะตดิต่อสือ่สารแบบ Modbus RTU 
ทีใ่หค้่าทีม่คีวามแม่นย าผ่าน โมดลู Max485 ไปยงัสว่น
ประมวลผลแสดงการออกแบบตดิตัง้(Figure 6) 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 
 
 

Figure 6Wireless sensor node installation design 
 

2) ภาคประมวลผล ในการออกแบบครัง้นี้ผูว้จิยั
ไดเ้ลอืกใชบ้อรด์รุ่น DTE32 ซึง่เป็นอุปกรณ์ควบคุม
อจัฉรยิะส าหรบังานดา้นเกษตรแม่นย าทีผู่ว้จิยัได้
พฒันาขึน้ (ลญัฉกร นิลทรตัน์และคณะ, 2023)เป็นสว่น
ประมวลผลและควบคุมการท างาน เน่ืองดว้ยคุณสมบตัทิี่
โดดเด่นหลายประการ อกีทัง้ยงัสามารถเชื่อมต่ออุปกรณ์
อนิพุตทีห่ลากหลาย สะดวกและง่ายในการเชื่อมต่อใช้
งานและสามารถเขยีนค าสัง่ผ่านโปรแกรม Arduino IDE 
แสดงอุปกรณ์ควบคุมอจัฉรยิะทีใ่ชใ้นการควบคุม (Figure 
7) 
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 Figure 6 W ireless sensor node i nstallation design

 2) ภาคประมวัลผู้ล ในการออกแบบครั�งน่�ผู้้้วัิจัยได้

เลือกใชี้บอร์ดรุ่น DTE32 ซ้�งเป็นอุปกรณ์ควับคุมอัจฉริยะ

สิำหรับงานด้านเกษตรแม่นยำท่ี่�ผู้้้วิัจัยได้พัฒนาข้�น ( ลัญฉกร 

นิลที่รัตน์ และคณะ, 2023) เป็นสิ่วันประมวัลผู้ลและควับคุม

การที่ำงาน เนื�องด้วัยคุณสิมบัตทิี่่�โดดเด่นหลายประการ อก่ที่ั�ง

ยังสิามารถเชีื�อมต่ออุปกรณ์อินพุตที่่�หลากหลาย สิะดวักและ

ง่ายในการเชีื�อมต่อใชี้งาน และสิามารถเข่ยนคำสิั�งผู้่าน

โปรแกรม Arduino IDE แสิดงอุปกรณ์ควับคุมอัจฉริยะที่่�ใชี้ใน

การควับคุม (Figure 7)

 

 
  

  

 
Figure 7 Smart control devices. 

 
3) ภาคเอาตพ์ุต จะท าหน้ารบัค าสัง่จากภาค

ประมวลผลภายในอุปกรณ์ควบคุมอจัฉรยิะ DTE32 เพื่อ
ควบคุมการท างานของระบบจ่ายน ้าและระบบพ่นหมอก
ภายในโรงเรอืนทีท่ างานตามเงื่อนไข โดยอุปกรณ์ดงักล่าว
จะท างานผ่านรเีลย ์และมกีารแสดงผลขอ้มลูผ่านจอ 
OLED ขนาด 0.96 นิ้ว 4) ภาคสือ่สารขอ้มลูไรส้าย ในสว่น
นี้จะแบ่งออกเป็น 2 สว่น ไดแ้ก่ สว่นรบัสง่ขอ้มลูเซนเซอร์
ต่าง ๆ จากโรงเรอืน ในทีน่ี้จะใชก้ารรบัสง่ขอ้มลูผ่าน 
Wireless transceiver module ความถีใ่ชง้านที ่433 MHz 
ต่อร่วมกบัเซนเซอร ์Modbus RTU ภายในโรงเรอืนเป็น
ภาคสง่ ในสว่นของภาครบัจะใชโ้มดลูเดยีวกั นต่อเขา้กบั
โมดลู Max485 ของวงจรควบคุม (Figure 8) 
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3. การออกแบบระบบพลงังานแสงอาทิตย ์
การวจิยัในครัง้นี้ผูว้จิยัไดใ้ชพ้ลงังาน

แสงอาทติยเ์ป็นแหล่งจ่ายพลงังานใหก้บัอุปกรณ์
เซนเซอรไ์รส้าย (wireless sensor nodes) ทีอ่ยู่ภายใน
โรงเรอื น โดยไดอ้อกแบบโครงสรา้งแผงโซล่าเซลลม์ี
ขนาด 283410 ซม.มคีวามสงูจากพืน้ดนิ  400ซม.
แผงโซล่าเซลลบ์นหลงัคาโรงเรอืนขนาด 180W ต่อผ่าน
อุปกรณ์ควบคุมแรงดนัอตัโนมตั ิ( solar charge 
controller) เพื่อท าใหก้ารชารจ์ กระแส ไฟฟ้าเขา้ สู่
แบตเตอรีม่ปีระสทิธภิาพเพิม่ขึน้ ในสว่นของแบตเตอรีท่ี่
ใชใ้นครัง้ผูว้จิยัเลอืกใชแ้บตเตอรี ่ Deep cycle ชนิดแหง้
ขนาด 12V / 12Ah ซึง่เมื่อพจิารณาจากโหลดทีเ่ป็น
อุปกรณ์เซนเซอรไ์รส้ายทัง้หมดทีไ่ดต้ดิตัง้ในโรงเรอืน
อนุบาลตน้กลา้แลว้ พบว่าปรมิาณของไฟฟ้าเพยีงพอต่อ
การใชง้าน ดงัแสดง (Figure 9-10) ตามล าดบั 

 

 
Figure 9Photovoltaic system design.

Figure 8 Wireless sensor nodes unit 
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Figure 10Photovoltaic system installation design. 

 
 

4. การออกแบบผงังาน  
การออกแบบผงังาน นัน้  ผูว้จิยัท าการศกึษา

รายละเอยีดเกีย่วกบัการอนุบาลปลกูตน้กลา้เมล่อนจาก
งานวจิยัและเอกสารทีเ่กีย่วข้ อง(ภาวณีิ เหลอืงประเสรฐิ
และคณะ , 2562),(ศุภคัรชา อภริตกิร และคณะ , 2020)
จากการศกึษาสามารถสรุปไดว้่า  พชืตระกลู เมล่อน มี
ลกัษณะการเจรญิเตบิโตในสภาวะ อากาศอบอุ่นถงึรอ้น
อุณหภูม ิความชืน้สมัพทัธ ์และความชืน้ในดนิเป็น
ค่าพารามเิตอรท์ีส่ง่ผลต่อการเจรญิเตบิโตของพชืตระกลู
เมล่อนและพบว่า อุณหภูมทิีเ่หมาะสมส าหรบัการ
เจรญิเตบิโตอยู่ระหว่าง 25-30 องศาเซลเซยีส ค่า
ความชืน้สมัพทัธ5์0 - 70% ระดบัความเป็นกรด ค่าpH 
6.5- 7.0โดยผูว้จิยัไดอ้อกแบบระบบใหส้ามารถควบคุม

Figure 7 Smart control devices

 3) ภา คเอาต์พุต จะที่ำหน้ารับคำสิั�งจากภาค

ประมวัลผู้ลภายในอุปกรณ์ควับคุมอัจฉริยะ DTE32 เพื�อ

ควับคมุการที่ำงานของระบบจา่ยน�ำและระบบพน่หมอกภายใน

โรงเรือนที่่�ที่ำงานตามเงื�อนไข โดยอุปกรณ์ดังกล่าวัจะที่ำงาน

ผู้า่นรเ่ลย ์และมก่ารแสิดงผู้ลขอ้มล้ผู่้านจอ OLED ขนาด 0.96 

นิ�วั 4)  ภาคสิื�อสิารขอ้มล้ไรส้ิาย ในสิว่ันน่�จะแบง่ออกเปน็ 2 สิว่ัน 

ไดแ้ก่ สิว่ันรับส่ิงข้อมล้เซนเซอร์ ตา่ง ๆ  จากโรงเรือน ในที่่�น่�จะ

ใช้ีการรับสิง่ขอ้มล้ผู้า่น Wireless transceiver module ควัามถ่�

ใช้ีงานที่่� 433 MHz ตอ่รว่ัมกบัเซนเซอร ์Modbus RTU ภายใน

โรงเรอืนเปน็ภาคสิง่ ในสิว่ันของภาครบัจะใชีโ้มดล้เดย่วักนัตอ่

เข้า กับโมด้ล Max485 ของวังจรควับคุม (F igure 8)
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3 .   การออกแบบระบบพลืังงานแสงอาที่ิตีย์

 การวัจัิยในครั�งน่�ผู้้ว้ัจัิยได้ใชีพ้ลงังานแสิงอาที่ติยเ์ปน็
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4.  การออกแบบผังงาน 

 การออกแบบผู้ังงานนั�น ผู้้้วัิจัยที่ำการศั้กษาราย

ละเอ่ยดเก่�ยวักับการอนุบาลปล้กต้นกล้าเมล่อน จากงานวิัจัย

และเอกสิารที่่�เก่�ยวัข้อง (ภาวัิณ่ เหลืองประเสิริฐ และคณะ, 

2562; ศัุภัครชีา อภิรติกร และคณะ, 2020) จากการศั้กษา

สิามารถสิรุปได้วัา่ พชืีตระกล้ เมล่อนมลั่กษณะการเจริญเติบโต

ในสิภาวัะอากาศัอบอุน่ถง้รอ้น อณุหภม้ ิควัามชีื�นสิมัพทัี่ธิ ์และ

ควัามชืี�นในดนิ เปน็คา่พารามเิตอรท์ี่่�สิง่ผู้ลตอ่การเจรญิเตบิโต

ของพืชีตระกล้เมล่อน และพบว่ั าอุณห ภ้มิท่ี่�เหมาะสิมสิำหรับ

การเจริญเติบโตอย้่ระหวั่าง 25 - 30 องศัาเซลเซ่ยสิ ค่าควัาม 

ชีื�นสิัมพัที่ธิ์ 50 - 70% ระดับควัามเป็นกรดค่า pH 6.5 - 7.0 

โดยผู้้ว้ัจิยัไดอ้อกแบบระบบใหส้ิามารถควับคมุ สิภาพแวัดลอ้ม

ให้เหมาะสิมตามเงื�อนไข เพื�อให้เมล็ดพันธิุ์ที่่�อนุบาลปล้กม่

อัตราการงอกสิ้งสิุด แสิดง การออกแบบผู้ังงาน (Figure 11) 

 
  

  

สภาพแวดลอ้ มใหเ้หมาะสมตามเงื่อนไข เพื่อใหเ้มลด็
พนัธุท์ีอ่นุบาลปลกูมอีตัราการงอกสงูสดุ แสดงการ
ออกแบบผงังาน(Figure 11) 
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Figure 11 The flow operation of the control system. 
 
5. การออกแบบส่วนติดต่อผูใ้ช้งาน 

สว่นนี้จะเป็นการออกแบบสว่นแสดงผลและ
ควบคุมบนแพลตฟอรม์อนิเทอรเ์น็ตประสานสรรพสิง่ 
แพลตฟอรม์ทีผู่ว้จิยัไดเ้ลอืกใช ้คอืแพลตฟอรม์บรงิไอโอที
เวอรช์นั2.0ซึง่มจีุดเด่นทีส่ามารถแสดงผลและควบคุมทัง้
บนเวบ็แอปพลเิคชนัและบนโมบายแอปพลเิคชนัโดยการ
ออกแบบ จะแบ่งออกเป็น 2 สว่น ประกอบดว้ยในสว่น
ของการออกแบบเพื่อแสดงผลและควบคุม
ค่าพารามเิตอรบ์นเวบ็แอปพลเิคชนัดงั (Figure 12)และ

อกีสว่นหนึ่งจะแสดงผลและควบคุม ค่าพารามเิตอรบ์นโม
บายแอปพลเิคชนัดงั(Figure 13) 
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Figure 12Web application design(a) Parameter 
setting(b)User interface design. 

 
 

 

 
(a)    (b) 

Figure 13Mobile application design(a) User 
interface design (b) Control system design 

 
ผลการทดลอง 

จากการออกแบบและสรา้งระบบควบคุม
อจัฉรยิะส าหรบัโรงเรอืนอนุบาลตน้กลา้เมล่อนญีปุ่น่สาย
พนัธุอ์อเรน้จแ์มนบนแพลตฟอรม์อนิเทอรเ์น็ตประสาน
สรรพสิง่ในสว่นนี้จะเป็นการน าเสนอผลการทดลองทีไ่ด้
ด าเนินการมาโดยจะแบ่งขัน้ ตอนดงันี้  1) ผลการตดิตัง้
อุปกรณ์และเซนเซอร ์2 ) ผลการวดัทดสอบค่าความ
เทีย่งตรงของเซนเซอร์ 3) ผลการทดสอบการแสดงผล

สว่นตดิต่อผูใ้ชง้าน 4) ผลการทดสอบควบคุมการท างาน
ของอุปกรณ์ดา้นเอาตพ์ุต 5) ผลการทดสอบการควบคุม
อุณหภูมแิละความชืน้ภายในโรงเรอืนและ  6) ผลการ
เปรยีบเทยีบการเจรญิเตบิโตอตัราการรอดของตน้กลา้
เทีย่บกบั การ อนุบาลปลกูแบบดัง้เดมิ โดยจะแสดง
รายละเอยีดตามล าดบั 

 
 
 

1. ผลการติดตัง้อปุกรณ์และเซนเซอร ์

 Figure 11 The flow operation of the control system

5.  การออกแบบส่วนตีิดตี่อผู�ใช่�งาน

 ส่ิวันน ่�จะเป็นการออกแบบสิ่วันแสิดงผู้ลและควับคุม

บนแพลตฟอร์มอินเที่อร์เน็ตประสิานสิรรพสิิ�ง แพลตฟอร์ม 

ที่่�ผู้้วิ้ัจยัไดเ้ลอืกใชี ้คอื แพลตฟ อรม์บรงิไอโอที่ ่เวัอรช์ีนั 2.0 ซ้�ง

ม จุ่ดเด่นท่ี่�สิามารถแสิดงผู้ลและควับคุมที่ั�งบนเว็ั บแอปพลิเคชัีน 

และบนโมบายแอปพลเิคชีนั โดยการออกแบบ จะแบง่ออกเปน็ 

2 สิว่ัน ประกอบด้วัยในส่ิวันของการออกแบบเพื�อแสิดงผู้ ลและ

ควับคมุค่าพารามเิตอรบ์นเวับ็แอปพลเิคชีนั ดงั Figure 12 และ

อก่สิว่ันหน้�งจะแสิดงผู้ลและควับคุมคา่พารามิเตอรบ์น โมบาย

แอปพลิเคชีัน ดัง Figure 13

(a)

(b)

Figure 12 Web application design (a) Parameter setting 

(b) User interface design

 

 

 (a) (b)

Figure 1 3 Mobile application design

(a) User interface design (b) Control system design

ผลืการที่ดลือง
 จากการออ กแบบและสิร้างระบบควับคุมอัจฉริยะ

สิำหรับโรงเรือนอนุบาลต้นกล้าเมล่อนญ่�ปุ�นสิายพันธิุ์ออเร้นจ์

แมน บนแพลตฟอร์มอินเที่อร์เน็ตประสิานสิรรพสิิ�ง ในสิ่วันน่�

จะเป็นการนำเสินอผู้ลการที่ดลองที่่�ได้ ดำเนินการมา โดยจะ

แบ่งขั�นตอนดังน่� 1) ผู้ลการติดตั�งอปุกรณ์และเซนเซอร์ 2) ผู้ล

การวััด ที่ดสิอบค่าควัามเที่่�ยงตรงของเซนเซอร์ 3) ผู้ลการ

ที่ดสิอบการแสิดงผู้ลส่ิวันติดต่อผู้้้ใชี้งาน 4) ผู้ลการที่ดสิ อบ

ควับคมุการที่ำงานของอปุกรณด์า้นเอาตพ์ตุ 5) ผู้ลการที่ดสิอบ

การควับคุมอุณหภ้มิและควัามชีื�นภายในโรงเรือน และ 6) ผู้ล

การเปร่ยบเที่่ยบการเจริญเติบโต อัตราการรอดของต้นกล้า
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เที่่�ยบกบัการอนบุาลปลก้แบบดั�งเดมิ โดยจะแสิดงรายละเอย่ด

ตามลำดับ

1.  ผลืการตีิดตีั้งอ้ปกรณ์แลืะเซูนเซูอร์

 การติดตั�งอุปกรณ์และเซนเซอร์สิำหรับโรงเรือน

อนุบาลต้นกล้าเมล่อนจะแบ่งออกเป็น 3 สิ่วัน ประกอบด้วัย 
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การตดิตัง้อุปกรณ์และเซนเซอรส์ าหรบัโรงเรอืน
อนุบาลตน้กลา้เมล่อนจะแบ่งออกเป็น 3 สว่นประกอบ
ดว้ย สว่น ที ่1 ระบบแหล่ง จ่ายพลงังานแสงอาทติยท์ า
หน้าทีเ่ป็น แหล่งจ่ายพลงั งานไฟฟ้า ใหก้บัชุดอุปกรณ์
เซนเซอรไ์รส้ายที่ ตดิตัง้อยู่ภายในโรงเรอืง โดยอุปกรณ์
ระบบจ่ายพลงังานแสงอาทติยไ์ดต้ดิตัง้ไวภ้ายนอก  ดงั 
(Figure 14) สว่นที2่ อุปกรณ์เซนเซอรไ์รส้ายในสว่นนี้จะ
ท าหน้าเป็นอุปกรณ์ตรวจวดั ค่าพารามเิตอรท์ีส่ าคญัต่าง 
ๆ ภายในโรงเรอืนอนุบาลตน้กลา้จากนัน้ท าการสง่ขอ้มลู
ไรส้ายผ่าน Wirelesstransceiver module ไปยงัสว่นของ
ภาครบัทีอ่ยู่ภายนอกโรงเรอืน ดงั (Figure 15)สว่นที่3
เป็นการตดิตัง้วงจรควบคุมทางภาครบัในสว่นนี้จะท า
หน้ารบัสญัญาณจากชุดอุปกรณ์เซนเซอรไ์รส้ายทีต่ดิ
ตัง้อยู่ภายในโรงเรอืงเพื่อน าขอ้มลูมาประมวลผลและ
ตดัสนิใจตามเงื่อนไขทีไ่ดอ้อกแบบไวไ้ปควบคุมอุปกรณ์
ดา้นเอาตพ์ุตไดแ้ก่อุปกรณ์ป ัม๊จ่ายระบบน ้า และระบบ
พ่นสเปยห์มอกในโรงเรอืนอนุบาลตน้กลา้อกีทัง้สง่ขอ้มลู
ทัง้หมดเพื่อไปแสดงผลสถานะและควบคุมบน
แพลตฟอรม์อนิเทอรเ์น็ตประสานสรรพสิง่ซึง่ระบบ
ดงักล่าวไดท้ าการตดิ ตัง้อยู่ภายในอาคารควบคุม การ
ท างานหลกัอยู่ภายนอกโรงเรอืนอนุบาลปลกูตน้กลา้ดงั 
(Figure 16) 
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Figure 16 Installation of smart control devices. 
 

 
2. ผลการทดสอบความเท่ียงตรงของเซนเซอร์ 

เมื่อท าการตดิตัง้อุปกรณ์และเซนเซอร์ เสรจ็สิน้ 
ในสว่นนี้จะเป็นการวดัและทดสอบความเทีย่งตรงของ
อุปกรณ์เซนเซอรท์ีใ่ชง้านกบัระบบทีพ่ฒันาขึน้
เปรยีบเทยีบกบัเครื่องวดัมาตราฐานโดยค่าทีจ่ะทดสอบ
ในครัง้นี้จะประกอบไปดว้ยค่า อุณหภูมอิากาศ  และค่า
ความชืน้ในดนิ ซึง่ค่าดงักล่าวจะเป็นค่าพารามเิตอรท์ีม่ ี
ความส าคญัในการควบคุมสภาพแวดลอ้มในโรงเรอืน(สห
พงศ ์สมวงค์  และคณะ , 2022)ในช่วงเริม่ตน้ส าหรบัการ
อนุบาลปลกูตน้กลา้ซึง่ผลการทดสอบดงักล่าวจะแสดงดงั
(Table1) และ (Table2) ตามล าดบั( Table 1)แสดงการ
ทดสอบค่าความเทีย่งตรงของเซนเซอรว์ดัค่า อุณหภูมิใน
อากาศ  ทีใ่ชก้บัระบบควบคุมในครัง้นี้( 4in1CO2 
Temperature Humidity  and Light RS485 Output) กบั
เครื่องมอืวดัมาตรฐาน (Elitech HTC-2) โดยได้
ก าหนดค่าทดสอบดงั( Table 1)ส าหรบัการเปรยีบเทยีบ
ระหว่างเครื่องวดัมาตรฐานกบัเซนเซอรท์ีใ่ชใ้นระบบเป็น
จ านวน 5 ครัง้และน ามาหาค่าเฉลีย่จากนัน้ค านวณหาค่า
เปอรเ์ซน็ต์ ความผดิพลาด (%Error) ตามสมการที ่
(1)(กนัตภณ มะหาหมดั และคณะ ,2022)ผลปรากฏว่า
เซนเซอรท์ีท่ดสอบมคี่าเปอรเ์ซน็ต์ ความผดิพลาด เฉลีย่
อยู่ทีร่อ้ยละ  0.62 และเมื่อน าผลการวดัมาวเิคราะหค์่า
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2.  ผลืการที่ด สอบคัวามเที่่�ยงตีรงของเซูนเซูอร์
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ใชใ้นระบบเป็นจ านวน 5 ครัง้และน ามาหาค่าเฉลีย่จากนัน้
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 Table 2 แสิดงการที่ดสิอบค่าควัามเที่่�ยงตรงของ

อุปกรณ์เซนเซอร์วััดค่าควัามชีื�นในดิน ที่่�ใชี้กับระบบ ควับคุม

ในครั�งน่� (EC temperature humidity PH sensor RS485 

output) กับเครื�องวััดมาตรฐาน (smart sensor PH328) 

โดยได้กำหนดค่าที่ดสิอบดัง Table 2  สิำหรับการเปรย่บเที่ย่บ

ระหว่ัางเครื�องวััดมาตรฐานกับเซนเซอร์ที่่�ใช้ีในระบบเป็น

จำนวัน 5 ครั�ง และนำมาหาค่าเฉล่�ยจากนั�นนำมาคำนวัณหา

ค่าเปอร์เซ็นต์ควัามผู้ิดพลาด (%Error) ดังสิมการที่่� (1) 

(กนัตภณ มะหาหมัด และคณะ, 2022) ผู้ลปรากฏิวัา่เซนเซอร์
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60.2 58.7 60.7 61.4 60.5 62.4 60.74 0.39 
80.1 78.8 82.5 81.4 80.4 82.2 81.06 0.94 

Total average 0.56 
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Figure 18 The results of correlation analysis

3.  ผลืการที่ดสอบการแสดงผลืส่วนตีิดตี่อผู�ใช่�งาน

 ส่ิวันน่�เป็นการที่ดสิอบการแสิดงผู้ลของสิ่วันติดต่อ 

ผู้้ใ้ชีง้าน ที่ำการสิง่สิญัญาณขอ้มล้จากอปุกรณอ์นิพตุเซนเซอร์

ต่าง ๆ ที่่�ผู้่านการที่ดสิอบควัามเที่่�ยงตรงและประมวัลผู้ล 

ตามลำดับผู้ังงานที่่�ได้ออกแบบไว้ั และส่ิงต่อข้อม้ลไปยัง 

สิ่วันแสิดงผู้ลบนแพลตฟอร์มบริงไอโอที่่ เวัอร์ชีัน 2.0 

โดยผู้้้วัิจัยได้แบ่งการแสิดงผู้ลเป็น 2 สิ่วันประกอบด้วัย  

1 )  การแสิดงผู้ลและควับคุมค่ าพารามิ เตอ ร์บนเ ว็ับ

แอปพลิเคชีัน 2) การแสิดงผู้ลและควับคุมค่าพารามิเตอร์บน

โมบายแอปพลิเคชีันดัง Figure 19
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Fig ure 19 User interface design. (a) Web application Design. (b) Mobile application design. (c) Control des ign

4.   ผลืการที่ดสอบคัวบคั้มอ้ปกรณ์เอาตี์พ้ตี

 เมื�อสิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้งานสิามารถแสิดงผู้ลค่าจาก

อปุกรณ์อนิพุตเซนเซอร์ไดแ้ลว้ั ลำดับถดัไปจะเป็นการที่ดสิอบ

การควับคุมการที่ำงานของอุปกรณ์เอาต์พุตท่ี่�ม่การเชีื�อมต่อ

กับระบบจ่ายน�ำและระบบพ่นสิเปย์หมอกภายในโรงเรือน

อนุบาลต้นกล้า เพื�อควับคุมสิภาพแวัดล้อมภายในโรงเรือน 

โดยผู้้้วัิจัยได้ออกแบบระบบให้สิาม ารถควับคุมการที่ำงานใน

สิ่วันการติดต่อกับผู้้้ใชี้งานทัี่�งบนเว็ับแอปพลิเคชัีน และบน

โมบายแอปพลิเคชัีน ซ้�งการที่ำงานจะกำหนดร้ปแบบการ

ที่ำงานเป็น 2 แบบ ได้แก่ 1) การกำหนดค่าด้วัยตนเอง และ 

2) การกำหนดค่าแบบอัตโนมัติ โดยการที่ดสิอบในครั�งน่�จะ

ที่ดสิอบควัามแม่นยำในการสิั�งงานของระบบที่่�ออกแบบให้

สิามารถที่ำงานตามเงื�อนไขของผัู้งงานที่่�ได้ออกแบบไว้ั ซ้�งผู้ล

การที่ดสิอบดังกล่าวัแสิดงดัง Table 3
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Table 3 Results of output device control testing

Control pattern

Number of 

times (times)

Accuracy 

(times)

Accuracy 

percentage

Web Application 10 10 100

Mobile Application 10 10 100

Automatic System 10 10 100

Average 10 10 100

 Table 3 แสิดงผู้ลการที่ดสิอบการควับคุมอุปกรณ์

เอาต์พุตบน สิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้งานโดยได้ที่ดสิอบควับคุมการ

ที่ำงานที่ั�งบนเว็ับแอปพลิเคชัีน และบนโมบายแอปพลิเคชัีน 

จำนวัน 10 ครั�ง ผู้ลปรากฏิว่ัา ส่ิวันติดต่อผู้้้ใชี้งานที่ั�ง 2 สิ่วัน

สิามารถควับคุมการที่ำงานทัี่�งแบบปกติและแบบอัตโนมัติได้

อย่างแม่นยำ ม่ควัามถ้กต้องคิดเป็นค่าเฉล่�ยร้อยละ 100 ซ้�ง

กลา่วัไดว้ัา่ระบบที่่�ที่างผู้้ว้ัจิยัไดพ้ฒันาข้�นมป่ระสิทิี่ธิภิาพเหมาะ

สิำหรับการนำไปใชี้งาน

5.  ผลืการที่ดสอบคัวบคั้ม สภาพแวดลื�อมในโรงเรือน

 ส่ิวันน่�จะเป็นการที่ดสิอบการควับคุมสิภาพแวัดล้อม

ในโรงเรือนซ้�งเป็นหัวัใจสิำคัญของการพัฒนาระบบในครั�งน่� 

ในการที่ดสิอบผู้้้วัิจัยได้นำอุปกรณ์เซนเซอร์ไร้สิายท่ี่�ผู่้านการ

ที่ดสิอบควัามเที่่�ยงตรงมาติดตั�งภายในโรงเรือนที่่�ได้ออกแบบ

ไวัเ้พื�อเกบ็ขอ้มล้ จากนั�นที่ดสิอบการที่ำงานของระบบโดยการ

กำหนดค่าในส่ิวันติดผู้้้ใช้ีงานเพื�อควับคุมตามควัามเหมาะสิม

ของการอนุบาลต้นกล้าเมล่อนญ่�ปุ�นสิายพันธิุ์ออเร้นจ์แมน  

ซ้�งค่าอุณหภ้มิท่ี่�เหมาะสิมจะอย่้ระหว่ัาง 25 - 30 องศัา

เซลเซ่ยสิ ค่าควัามชีื�นสิัมพัที่ธิ์ 50 - 70 % และค่าควัามชีื�นใน

ดินอย้่ที่่� 70 - 75 % โดยจะแสิดงผู้ลการควับคุมดัง Figure 20

  Figure 20 Results of controlling the environment 

in the greenhouse

6.  ผลืการเปร่ยบเที่่ยบก ารเจริญเตีิบโตีตี�นกลื�า

 ส่ิวันน่�จะเป็นการเปร่ยบเที่่ยบการเจริญเติบโตและ

อัตราการงอกของต้นกล้าเมล่อนญ่�ปุ�นสิายพันธิุ์ ออเร้นจ์แมน

ระหวั่างการอนุบาลปล้กแบบดั�งเดิมกับระบบควับคุมอัจฉริยะ

สิำหรบัโรงเรอืนอนบุาลตน้กลา้ที่่�พฒันาข้�น มข่ั�นตอนการเตรย่ม 

ต้นกล้าเมล่อนก่อนนำไปอนุบาลในถาดสิำหรับเพาะปล้ก

ประกอบไปด้วัยการนำเมล็ดเมล่อนญ่�ปุ�นสิายพันธ์ุิออเร้นจ์แมน

แชี่ด้วัยน�ำอุ่นใชี้เวัลา 4 ชีั�วัโมง และบ่มในผู้้าสิะอาดหมาดน�ำ 

จากนั�นใส่ิในกล่องพลาสิติก ปด้ฝาที่ิ�งไวั ้1 คนื เพื�อใหส้ิว่ันราก

เมลด็เมลอ่นเริ�มงอกออกมาจากเมลด็เลก็นอ้ย จากนั�นนำเมลด็

เมลอ่นไปที่ำการอนบุาลตอ่ในวัสัิดปุลก้ รดน�ำใหช้ีุม่ชีื�น หยอด

เมลด็ในถาดปลก้ให้อย้ต่รงกลางและกลบด้วัยวัสัิดุปลก้พท่ี่มอสิ 

(Peat moss) บางๆ พร้อมกับรดน�ำให้ชีุ่มชีื�น นำถาดอนุบาล

ต้นกล้าไปเก็บภายในโรงเรือนที่่�ได้รับแสิงแดดเต็มที่่� ในการ

ที่ดลองจะใชี้ถาดอนุบาลขนาด 60 หลุม จากนั�นแบ่งการ

อนบุาลออกเปน็ 2 สิว่ัน คอืการอนบุาลปลก้แบบดั�งเดมิเปรย่บ

เที่่ยบกับการอนุบาลปล้กที่่�ใช้ีระบบควับคุมอัจฉริยะที่่�พัฒนา

ข้�น ผู้ลการเปร่ยบเที่่ยบดัง Table 4

T able 4 Comparison of growth and germination rates

Attribute
Type of planting

Traditional Developed

Normal Seedlings

 1.1 Seed germination rate

 1.2 Percentage (%)

41

68.33

56

93.33

Dead Seeds 19 4

Height after planting 10 days(cm) 4.2 6.5

 ผู้ลการ เปร่ยบเท่ี่ยบจาก Table 4 พบว่ัา ต้นกล้า 

เมล่อนที่่�อนุบาลปล้กด้วัยระบบที่่�พัฒนาข้�นม่อัตราการงอก

จำนวัน 56 ต้น  ม่เมล็ดตาย 4 ต้น คิดเป็นร้อยละ 93.33 เมื�อ

เที่่�ยบกับการอนุบาลปล้กแบบดั�งเดิมที่่�ม่อัตราการงอกเพ่ยง 

41 ต้น ม่เมล็ดตาย 19 ต้น คิดเป็นร้อยละ 68.33 และเมื�อ

เปร่ยบเที่่ยบด้านควัามสิ้งของต้นกล้า หลังจากอนุบาลปล้ก

ผู้่านมาเป็นระยะเวัลา 10 วััน พบวั่าควัามส้ิงของต้นกล้าที่่�

อนุบาลปล้กด้วัยระบบที่่�พัฒนาข้�น ม่ควัามส้ิงเฉล่�ย 6.5 

เซนตเิมตร เมื�อเที่ย่บกับการปลก้แบบดั�งเดิมมอั่ตราการเจริญ

เติบโตเพิ�มข้�นรอ้ยละ 54.76 แสิดงการเจริญเติบโตของต้นกลา้

เมล่อน  (Figure 21 - 22) และแสิดงผู้ลการเปร่ยบเที่่ยบการ

เจริญเติบโตของต้นกล้า เมล่อนหลังย้ายลงปล้กในโรงเรือน

หลัก (Figure 23)
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Figure 21 Melon seedlings controlled by the developed 

system

Fi  gure 22 Complete melon seedlings before being 

transferred to the greenhouse

Traditional 

Developed

Figure 23 Compare the growth of seedlings planted in 

greenhouse on April 2, 2023

สร้ปผลืการวิจัย
 การวัิจัยในครั�งน่� ม่วััตถุประสิงค์เพื�อศั้กษาและสิร้าง

ระบบควับคุมอัจฉริยะสิำหรับอนุบาลต้นกล้าเมล่อนญ่�ปุ�นสิาย

พันธิุ์ออเร้นจ์แมนในโรงเรือนบนแพลตฟอร์มอินเที่อร์เน็ต

ประสิานสิรรพสิิ�ง และเพื�อควับคุมสิภาพแวัดล้อมให้ม่ควัาม

เหมาะสิมสิำหรับการอนุบาลปล้ก การออกแบบจะแบ่งออก

เป็น 5 สิ่วันได้แก่ 1) การออกแบบโรงเรือนอนุบาลต้นกล้า  

2) การออกแบบวังจรและชีุดควับคุม 3) การออกแบบระบบ

พลังงานแสิงอาที่ิตย์ 4) การออกแบบผู้ังงาน และ 5) การ

ออกแบบส่ิวันติดต่อผู้้้ใช้ีงาน ซ้�งผู้ลการที่ดลองที่่�ได้ดำเนินมา

โดยจะแบ่งขั�นตอนดังน่� 1) การติดตั�งอุปกรณ์และเซนเซอร์  

2) การวัดัที่ดสิอบค่าควัามเที่่�ยงตรงของเซนเซอร์ 3) การแสิดง

ผู้ลสิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้งาน 4) การควับคุมการที่ำงานของอุปกรณ์

เอาตพ์ตุ 5) การควับคุมอณุหภม้แิละควัามชีื�นภายในโรงเรือน 

และ 6) การเปรย่บเที่ย่บการเจรญิเตบิโตอตัราการรอดของตน้

กล้าเที่่ยบกับอนุบาลปล้กแบบดั�งเดิม ในสิ่วันของผู้ลการ

ที่ดสิอบควัามเที่่�ยงตรงของเซนเซอร์ที่่�ที่ดสิอบจะประกอบไป

ด้วัยค่าอุณหภ้มิอากาศั และค่าควัามชีื�นในดิน ซ้�งผู้ลการ

ที่ดสิอบค่าควัามเที่่�ยงตรงของเซนเซอร์วััดค่าอุณหภ้มิใน

อากาศั ที่่�ใช้ีกบัระบบควับคุมในครั�งน่�มค่า่เปอรเ์ซน็ต์ควัามผิู้ด

พลาดเฉล่�ยอย้ท่ี่่�ร้อยละ 0.62 และเมื�อนำผู้ลการวัดัมาวิัเคราะห์

ค่าสิหสัิมพันธิ์ (R2) พบว่ัาการวััดเปร่ยบเที่่ยบระหว่ัางเครื�อง

วััดมาตรฐานกับเซนเซอร์ ม่ค่า R2เที่่ากับ 0.998 ในสิ่วันของ

การที่ดสิอบค่าควัามเที่่�ยงตรงของเซนเซอร์วััดค่าควัามชีื�นใน

ดนิ มค่า่เปอร์เซ็นตค์วัามผิู้ดพลาดเฉล่�ยอย่้ที่่�ร้อยละ 0.56 และ

เมื�อนำผู้ลการวัดัมาวัเิคราะหค์า่สิหสิมัพนัธิ ์(R2) พบวัา่การวัดั

เปร่ยบเที่่ยบระหวั่างเครื�องวััดมาตรฐานกับเซนเซอร์ม่ค่า R2 

เที่า่กบั 0.999 แสิดงวัา่เซนเซอรท์ี่ั�งสิองมผู่้ลการวัดัที่่�ใกลเ้ค่ยง

กับเครื�องวััดมาตรฐานและอย้่ในระดับควัามเชีื�อมั�นที่่�ยอมรับ

ได้อย่างม่นัยสิำคัญที่างสิถิติ และเมื�อที่ดสิอบการควับคุม

อุปกรณ์เอาต์พุต พบวั่าสิ่วันติดต่อผู้้้ใชี้งานที่ั�ง 2 สิ่วันสิามารถ

ควับคุมการที่ำงานทัี่�งแบบปกติและแบบอัตโนมัติได้อย่าง

แม่นยำ ม่ควัามถ้กต้อง คิดเป็นค่าเฉล่�ยร้อยละ 100 ซ้�งกล่าวั

ได้วั่าระบบที่่�ผู้้้วัิจัยได้พัฒนาข้�นม่ประสิิที่ธิิภาพเหมาะสิำหรับ

การนำไปใชี้งาน ในด้านการเปร่ยบเที่่ยบการเจริญเติบโตของ

ต้นกล้า พบว่ัาต้นกล้าที่่�อนุบาลปล้กด้วัยระบบที่่�พัฒนาข้�นม่

อตัราการงอกจำนวัน 56 ตน้ มเ่มลด็ตาย 4 ตน้ คดิเป็นรอ้ยละ 

93.33 เมื�อเที่่ยบกับการอนุบาลปล้กแบบดั�งเดิมที่่�ม่อัตราการ

งอกเพ่ยง 41 ต้น ม่เมล็ดตาย 19 ต้น คิดเป็นร้อยละ 68.33 

และเมื�อเปร่ยบเที่ย่บด้านควัามสิง้ของต้นกลา้ หลังจากอนุบาล

ปล้กผู้่านมาเป็นระยะเวัลา 10 วััน พบวั่าควัามสิ้งของต้นกล้า

ที่่�อนุบาลปล้กด้วัยระบบที่่�พัฒนาข้�น ม่ควัามสิ้งเฉล่�ย 6.5 

เซนติเมตร เมื�อเปร่ยบเท่ี่ยบกับการปล้กแบบดั�งเดิมม่อัตรา

การเจริญเติบโตเพิ�มข้�นรอ้ยละ 54.76 ซ้�งสิอดคล้องกบังานวิัจัย

ของกันตภณ มะหาหมัด และสิหพงศั์ สิมวังค์ ท่ี่�ใชี้ระบบ

อัจฉริยะควับคุมการเจริญเติบโตสิ่งผู้ลให้ผู้ลผู้ลิตที่างการ

เกษตรม่ควัามสิมบ้รณ์กวั่าการเพาะปล้กแบบดังเดิม จ้ง
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สิามารถสิรุปได้วั่าระบบท่ี่�ผู้้้วิัจัยพัฒนาข้�นสิามารถเพิ�มอัตรา

การงอกของตน้กลา้เมลอ่นญ่�ปุ�นสิายพนัธิุอ์อเรน้จแ์มน และยงั

อำนวัยควัามสิะดวักให้แก่เกษตรกร ลดภาระในการดแ้ล ลด

การสิิ�นเปลืองที่รพัยากร เพิ�มมล้คา่ผู้ลผู้ลิตที่างการเกษตร และ

ลดควัามเสิ่�ยงต่อควัามเสิ่ยหายในการปล้กพืชีให้ตรงตาม

มาตรฐานที่่�ตลาดต้องการ
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