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Abstract 
 

 
Code of project : Inno 006/2015 
Project name : Development control acidity - alkalinity automatically shrimp 
industry. 
Researcher name : Waroot Boonliam, Pornprasit Boontong, Arthit Yooyen 
 

Development of automatic pH control system in shrimp farming industry 
Is the development of control of pH. Reduce the occurrence of disease or death 
of shrimp. The pH control system has 4 components: 1) PH senser 2) 
Microcontroller (Arduino) 3) Display unit 4) Additive Control PH. The pH control 
system in the shrimp pond will be attached to the simulated shrimp pond all the 
time. In order to measure the pH and adjust the pH of the water to normal 
condition. 

The results showed that. When testing the experiment set, it was found 
that in the test. 100 percent can work normally, can be adjusted to be stable. 
And most acid-alkali control systems can work normally.  
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บทท่ี 1 
บทน ำ 

 
1.*หลักกำรและเหตุผลกำรวิจัย 

การเพาะเล้ียงกุ้งในประเทศไทยมีมาเป็นเวลานาน ส่งผลให้อุตสาหกรรมการเพาะเล้ียง
และการแปรรูปกุ้งทะเลเล้ียงของไทยมีพัฒนาการอย่างต่อเนื่องมาต้ังแต่ปี พ.ศ. 2528 โดยมีการ
เล้ียงกุ้งกุลาด าในระยะแรก ต่อมามีการเพาะเล้ียงกุ้งสายพันธุ์ต่างประเทศ คือ กุ้งขาวแวนนาไม 
จากปี พ.ศ. 2546 ถึงปัจจุบัน ประเทศไทยผลิตกุ้งทะเลเล้ียงได้ 5.0-5.5 แสนตันต่อปี แปรรูปและ
ส่งออกจนเป็นท่ียอมรับของตลาดท่ัวโลก ท ารายได้มากกว่าปีละแสนล้านบาท  

 

 
รูปที่1 ปริมำณกำรน ำเข้ำกุ้งและผลิตภัณฑ์สดแช่แข็งของสหรัฐฯ 
ที่มำ : NMFS of USA // ธนาคารแห่งประเทศไทย 
 

[1]จังหวัดประจวบคีรีขันธ์มีความเหมาะสมด้านกายภาพในการเล้ียงกุ้งทะเล ได้แก่ 
ความเหมาะสมของดิน คุณสมบัติของน้ าทะเล ลักษณะและความลาดชันของชายฝ่ังทะเล ความ
สะดวกต่อการระบายน้ า และปัจจัยทางเศรษฐกิจและสังคมท่ีใช้เสริมในการพิจารณาพื้นท่ี ท่ี
สามารถน ามาพัฒนาเพื่อการเล้ียงกุ้งทะเล ได้แก่ ถนน ไฟฟ้า แหล่งบริการข้อมูลและเทคโนโลยี 
โรงเพาะฟักกุง้ทะเล ราคาท่ีดิน ตลาด และแหล่งเงินทุนในพื้นท่ี เพื่อท าการจัดล าดับความ
เหมาะสมของพื้นท่ีต่อการพัฒนาเพื่อการเล้ียงกุ้งทะเลของจังหวัด ในระยะ 3 กิโลเมตร จาก
ชายฝ่ังทะเลคิดเป็นพื้นท่ีรวม 240,668.79 ไร่ ยกเว้นอ าเภอหัวหินท่ีถูกก าหนดให้เป็นพื้นท่ีการ
ท่องเท่ียว โดยมีการเล้ียงกุ้งทะเลในพื้นท่ีส่วนใหญ่ของอ าเภอปราณบุรีและอ าเภอกุยบุรีซึ่งมีความ
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เหมาะสมของปัจจัยกายภาพในระดับปานกลางแต่มีความพร้อมในปัจจัยทางเศรษฐกิจและสังคม 
จึงท าให้เป็นพื้นท่ีท่ีมีการเล้ียงกุ้งทะเลมากกว่าพื้นท่ีอื่น ๆ พื้นท่ีท่ีมีความเหมาะสมมากท่ีสุดท้ัง
ปัจจัยทางกายภาพและปัจจัยทางเศรษฐกิจและสังคมคือพื้นท่ีในเขตอ าเภอเมือง รองลงมา คือ 
อ าเภอกุยบุรี ส่วนท่ีมีความเหมาะสมในระดับปานกลาง คือ อ าเภอบางสะพานท่ีมีศักยภาพต่อ
การขยายตัวในอนาคต และอ าเภอท่ีมีความเหมาะสมต่อการพัฒนาน้อยท่ีสุดคืออ าเภอบาง
สะพานน้อย เนื่องจากมีความพร้อมด้านปัจจัยทางเศรษฐกิจและสังคมน้อยกว่าอ าเภออื่น ๆ ใน
จังหวัดประจวบคีรีขันธ์ 

จากการท่ีมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ วิทยาเขตวังไกลกังวลได้ท าการ
ส ารวจอุตสาหกรรมการเล้ียงกุ้งในบริเวณ อ าเภอปราณบุรี อ าเภอกุยบุรี พบปัญหาคือ การ
ควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างของน้ า ท่ีบางครั้งเกิดการเปล่ียนแปลงอย่างรวดเร็ว หรือในช่วงเวลา
ท่ีไม่สามารถสังเกตด้วยการมองได้ ท าให้ไม่สามารถปรับสมดุลของน้ าได้ทันท่วงทีท่ีค่าความเป็น
กรด-ด่างเปล่ียนแปลงอย่างรวดเร็ว ส่งผลให้กุ้งเกิดการอาการน๊อกน้ า หรืออาจตายได้หากไม่
สามารถท าการแก้ปัญหาได้ทัน 

 
2.*วัตถุประสงคก์ำรวิจัย 

2.1**เพื่อพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ 
 
3.*สมมติฐำนกำรวิจัย 

3.1 ระบบมีค่าประสิทธิ์ภาพของพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ มี
ค่าไม่ต่ ากว่าร้อยละ 80 
 
4. ขอบเขตกำรวิจัย 

4.1**สามารถควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างให้อยู่ในช่วง 7.0-8.0 
4.2 สามารถส่ังให้เปิดวาล์วที่ถังน้ าสารเคมีได้ 
4.3 ทดสอบระบบแบบจ าลองในตู้กระจกเล้ียงปลา 

 
5. วิธีด ำเนินกำรวิจัย 

5.1 ออกแบบและพัฒนาเครื่องมือวัดค่าความเป็นกรด-ด่าง 
5.2 ออกแบบและพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง 
5.3 ติดต้ังระบบเครื่องมือวัดค่าความเป็นกรด-ด่าง 
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5.4 ทดสอบและปรับปรุงระบบ 
5.5 บันทึกการท างานของระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง 
5.6 วิเคราะห์ข้อมูลและสรุปผลการวิจัย 

 
6. ประโยชน์ท่ีคำดว่ำจะได้รับ 

6.1**น ามาใช้ในสถานประการขนาดเล็ก SME ด้านการเล้ียงกุ้ง 
 



บทท่ี 2 
ทฤษฎแีนวคิดและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

 
ในการพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติให้บรรลุวัตถุประสงค์ของ

งานวิจัยครั้งนี้ จ าเป็นต้องอาศัยหลักการและแนวคิดพื้นฐานทางทฤษฎีท่ีเกี่ยวกับการจัดท า 
ดังต่อไปนี้ 
 
1.*ทฤษฎีแนวคิด 

1.1 นิยามของ pH 

pH (พีเอช) เป็นค่าท่ีแสดงความเป็นกรดจากปฏิกิริยาของอิออนของไฮโดรเจน (H+) 
สามารถทดสอบได้หลายวิธี โดยวิธีท่ีนิยมและง่ายสุดคือทดสอบด้วยกระดาษลิตมัสจากการ
เปล่ียนสีส าหรับตัวเลขท่ีแสดงค่าพีเอช ถ้ามีค่าเท่ากับ 7 แสดงว่าสารนั้นเป็นกลางไม่มีฤทธิ์เป็น
กรดหรือเบส ถ้ามีค่าน้อยกว่า 7 แสดงว่าเป็นกรด และถ้ามากกว่า 7 แสดงว่าเป็นเบส pH  
หมายถึง หน่วยวัดค่าความเป็น กรด-ด่าง ซึ่งมีช่วงต้ังแต่ 0-14 คือ ถ้าความเป็นกรดในอาหารสูง
มาก ค่า pH = 0 แต่ถ้าความเป็นด่างสูงมาก ค่า pH = 14 หรือถ้าเป็นกลาง ไม่เป็นกรด ไม่เป็น
ด่าง ค่า pH = 7        

1.1.1/กรณี pH  ท่ีเกี่ยวข้องกับการเพาะเล้ียงสัตว์น้ า 

pH (พี เอช) ย่อมาจาก positive potential of the hydrogen ions pH (พี เอช) 
หมายถึง ปริมาณความเข้มข้นของไฮโดรเจนอิออนท่ีมีอยู่ในน้ าค่า pH 4.0 หรือต่ ากว่า เป็นจุด
อันตรายท่ีท าให้สัตว์น้ าตายได้ค่า pH 4.0 - 6.0 สัตว์น้ าบางชนิดอาจไม่ตาย แต่จะท าให้สัตว์น้ า
เจริญเติบโตช้าและท าให้การสืบพันธุ์หยุดชะงัก ค่า pH 6.5 - 9.0 เป็นระดับท่ีเหมาะสมกับการ
เพาะเล้ียงสัตว์น้ าค่า pH 9.0 - 11.0 ไม่เหมาะสมกับการด ารงชีวิต หากสัตว์น้ าอาศัยอยู่เป็น
เวลานาน ๆ จะท าให้ได้รับผลผลิตต่ าค่า pH 11.0 หรือมากกว่า เป็นพิษต่อสัตว์น้ า 

1.1.2/การควบคุมค่า pH 
การวัดและควบคุมค่า pH แบบ on-line เป็นงานท่ีส าคัญประการหนึ่งในการ

วิเคราะห์กรรมวิธี ProMinent สามารถเสนอผลิตภัณฑ์ต่าง ๆ เพื่อใช้ในงานนี้ต้ังแต่ pH อิเลค
โทรด จนถึงเครื่องท าให้ค่า pH เป็นกลาง 
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1.1.3/การตรวจวิเคราะห์หาค่าความเป็นกรด-ด่าง (PH) 

ค่า (PH) เป็นค่าแสดงปริมาณเข้มข้นของอนุภาคไฮโครเจน (H+) ในน้ าการวัดค่า 
PH มีประโยชน์ในด้านการควบคุมการท างานและควรตรวจวิเคราะห์ทุกวัน เนื่องจากเป็น
องค์ประกอบของส่ิงแวดล้อมท่ีส าคัญและมีผลต่อการท างานของแบคทีเรีย ในระบบบ าบัดน้ าเสีย
แบบบ่อผ่ึงน้ าและคลองวนเวียนควรควบคุมให้ค่า PH ใกล้ 7 มากท่ีสุด และไม่ควรมีค่าเกิน 6.5-
8.5 ส าหรับค่าPH ท่ีเหมาะสมต่อการบ าบัดน้ าเสียแบบไม่ใช้อ๊อกซิเจน เช่น ถังกรองไร้อากาศควร
อยู่ในช่วง 6.6 -7.6 ถ้าค่าPH สูงหรือต ากว่านี้ ประสิทธิภาพของระบบบ าบัดจะลดลงท่ีค่าPH ต่ า
กว่า 6.2 ประสิทธิภาพจะลดลงอย่างรวดเร็วเพราะสภาวะท่ีเป็นอันตรายต่อแบคทีเรียพวก 
METHANE FORMER 

1.2/การวัดค่า PH ของน้ าด้วยเครื่องวัด pH 

การวัดค่า pH ของสารละลาย หรือน้ า วัดได้ท้ังวิธี colorimetric และ electronic (ใช้
เครื่องวัด pH) ในท่ีนี้ ขอกล่าวถึงการวัดค่า pH ด้วยวิธี electronic เนื่องจากเป็นวิธีท่ีนิยมกันใน
ปัจจุบัน และเป็นวิธีท่ีมีความถูกต้องแม่นย าสูงเครื่องวัด pH อาศัยหลักการวัดความต่างศักย์ไฟฟ้า 
(electrical potential) ท่ีเกิดขึ้นระหว่าง indicator electrode และ reference electrode 
ซึ่งจุ่มอยู่ในสารละลาย แล้วเปล่ียนค่าความต่างศักย์ไฟฟ้า ให้เป็นค่า pH โดยการเทียบค่ากับ
สารละลายบัฟเฟอร์มาตรฐาน แต่เนื่องจากความต่างศักย์ไฟฟ้าท่ีเกิดขึ้นนั้น เปล่ียนแปลงตาม
อุณหภูมิ ซึ่งเป็นผลให้ค่า pH เปล่ียนแปลงตามไปด้วย เครื่องวัด pH จึงต้องมีการชดเชยค่าของ
การวัด อันเนื่องจากอุณหภูมิ โดยใช้หัววัดวัดอุณหภูมิของตัวอย่าง ขณะท าการวัด แล้ว
ปรับเปล่ียนเป็นค่า pH ณ ขณะนั้น 

1.2.1/ส่วนประกอบเครื่องวัด pH 
ตัวเครื่อง เป็นส่วนท่ีใช้ในการวัดสัญญาณไฟฟ้า และแปลงหน่วยของความต่างศักย์

จากมิลลิโวลต์ (mV) เป็นหน่วย pH โดยอ้างอิงจากสมการทางไฟฟ้าเคมี แล้วแสดงผลท่ีได้ทาง
จอภาพ หรือเครื่องพิมพ์ 

หัววัดค่า pH (electrode) หัววัดค่า pH เป็นหัวใจหลักของการวัด ปัจจุบันนิยมใช้ 
combination electrode คือ มีท้ัง glass electrode และ reference electrode รวมอยู่ใน
อันเดียวกัน บริเวณปลายกระเปาะเป็นส่วนของ glass electrode ท่ีมีผิวเยื่อแก้วลักษณะเป็น
เจลหนาประมาณ 10 มิลลิเมตร เป็นบริเวณท่ีเกิดการแลกเปล่ียนอิออน ระหว่างโซเดียมอิออนใน
เย่ือแก้วกับไฮโดรเจนอิออนในสารละลาย 
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1.3/การ calibrate เทียบค่ามาตรฐานค่า pH 

การ calibrate เป็นการจัดความสัมพันธ์ของกระแสสัญญาณของหัววัด (mV) กับค่า
มาตรฐาน เมื่อน าความสัมพันธ์ที่ได้มาพล็อต (plott) กราฟ จะได้เป็นกราฟเส้นตรง ซึ่งค่า
มาตรฐานค่าแรกที่ต้องท าการ calibrate คือ pH 7.00 กับค่าท่ีต้องการควบคุมคุณภาพ โดยมี
อุณหภูมิเป็นตัวแปร 

1.4 สารละลายบัฟเฟอร์ 

*******สารละลายบัฟเฟอร์ใช้ส าหรับการอ้างอิงในการวัดค่า pH เพื่อการวัดท่ีถูกต้อง ควร 
calibrate ด้วยสารละลายบัฟเฟอร์ ท่ีมีค่า pH แตกต่างกัน 2 ค่า เช่น ใช้ pH 4 กับ 9 หรือ pH 4 
กับ 7 เป็นต้น สารละลายบัฟเฟอร์สามารถเตรียมข้ึนมาเองได้ แต่โดยท่ัวไป มักจัดหาจากผู้
จ าหน่ายสารเคมี 

1.4.1//การดูแลรักษาสารละลายบัฟเฟอร์ 

1.4.1.1//ไม่ใช้สารละลายบัฟเฟอร์ท่ีเลยวันหมดอายุ ขึ้นรา และมีส่ิงปนเป้ือนท่ี
อาจท าให้ pH ในสารละลายบัฟเฟอร์ เปล่ียนได้ 

1.4.1.2//ปิดฝาภาชนะท่ีเก็บสารละลายบัฟเฟอร์เสมอ เพื่อป้องกันการปนเป้ือน 
และลดการดูดก๊าซคาร์บอนไดออกไซด์ 

1.4.1.3//PH ของสารละลายบัฟเฟอร์ เปล่ียนแปลงตามอุณหภูมิ จึงต้องวัด
อุณหภูมิของสารละลายบัฟเฟอร์ และคูณค่า pH ท่ีอุณหภูมินั้นก่อนจะปรับเครื่อง 

1.4.1.4//ต้องเลือกสารละลายบัฟเฟอร์ท่ีมี pH ใกล้เคียงกับ pH ของน้ าตัวอย่าง 
เพื่อให้ได้ผลถูกต้องแม่นย า 

1.4.1.5//ห้ามเทสารละลายบัฟเฟอร์ท่ีใช้แล้วกลับคืนขวด 

1.5 Arduino 

 Arduino คือ ไมโครคอนโทรลเลอร์ ชนิดหนึ่ง ซึ่งเป็นแบบท่ีเรียกว่า Open Hardware 
กล่าวคือ Arduino อุปกรณ์ท่ีมีแบบส่วนประกอบเป็นมาตรฐานท่ีเปิดเผย หมายความว่า เรา
สามารถท าเองโดยใช้แบบท่ีมีการเปิดเผยท่ัวไปก็ได้ หรือสามารถซื้อหาได้ง่าย มีราคาถูก มี
ซอฟต์แวร์ให้ใช้งานฟรี สามารถน าไปใช้งานท่ัวไปหรือแบบธุรกิจได้โดยไม่ต้องเสียค่าลิขสิทธิ์ เป็น
รูปแบบท่ีมีข้อมูลมากท่ีสุดบนอินเทอร์เน็ต การพัฒนาก็ง่าย เพราะมีตัวอย่างมากมาย และไม่ต้อง
เขียนโปรแกรมในรูปแบบ Low Level หมายความว่า เราสามารถใช้ค าส่ังเขียนโปรแกรมได้
เสมือนโปรแกรมภาษาช้ันสูงท่ัวไป   
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1.5.1 โครงสร้างโปรแกรมของ Arduno 

ในการเขียนโปรแกรมส าหรับโมดูล Freeduino จะต้องเขียนโปรแกรมโดยใช้ภาษา
ของ Arduino (Arduino Programming Language) ซึ่งตัวภาษาของ Arduino เองก็น าเอา
โอเพ่นซอร์สโปรเจคช่ือ Wiring มาพัฒนาต่อภาษาของ Arduino 

แบ่งออกเป็น ๒ ส่วนหลักคือ 

-  โครงสร้างภาษา (Structure) ตัวแปรและค่าคงท่ี 
-  ฟังก์ช่ัน (Function) 

ภาษาของ Arduino จะอ้างอิงตามภาษา C/C++ ซึ่งการเขียนโปรแกรมส าหรับ 
Arduino ก็คือการเขียนโปรแกรมภาษาซี โดยเรียกใช้ฟังก์ช่ันและไลบรารี่ท่ีทาง Arduino ได้
เตรียมไว้ให้แล้ว ซึ่งสะดวก และท า ให้ผู้ท่ีไม่มีความรู้ด้านไมโครคอนโทรลเลอร์อย่างลึกซึ่ง 
สามารถเขียนโปรแกรมส่ังงานได้  

โปรแกรมของ Arduino แบ่งได้เป็นสองส่วนคือ void setup () และ void loop () 
โดยฟังก์ช่ัน setup () เมื่อโปรแกรมท างานจะท าค าส่ังของฟังก์ช่ันนี้เพียงครั้งเดียว ใช้ในการ
ก าหนดค่าเริ่มต้นของการท างาน ส่วนฟังก์ช่ัน loop () เป็นส่วนท างาน โปรแกรมจะท าค าส่ังใน
ฟังก์ช่ันนี้ต่อเนื่องกันตลอดเวลา โดยปกติใช้ก าหนดโหมดการท างานของขาต่าง ๆ ก าหนดการ
ส่ือสารแบบอนุกรม ฯลฯ ส่วนของ loop () เป็นโค้ดโปรแกรมท่ีท างาน เช่น อ่านค่าอินพุต 
ประมวลผล ส่ังงานเอาต์พุต ฯลฯ โดยก าหนดค่าเริ่มต้น เช่น ตัวแปร จะต้องเขียนท่ีส่วนหัวของ
โปรแกรม ก่อนถึงตัวฟังก์ช่ัน นอกจากนั้นยงัต้องค านึงถึง ตัวพิมพ์เล็ก-ใหญ่ ของตัวแปรและช่ือ
ฟังก์ช่ันให้ถูกต้อง 

1.5.2 ส่วนของฟังก์ช่ัน setup () 

ฟังก์ช่ันนี้จะเขียนท่ีส่วนต้นของโปรแกรม ท างานเมื่อโปรแกรมเริ่มต้นเพียงครั้งเดียว 
ใช้เพื่อก าหนดค่าของตัวแปร โหมดการท างานของขาต่าง ๆ เริ่มต้นเรียกใช้ไลบรารี่ ฯลฯ เช่น 
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ภาพท่ี 2 แสดงการใช้ฟังก์ช่ัน setup () 

1.5.3 ส่วนของฟังก์ช่ัน loop () 

หลักจากท่ีเขียนฟังก์ช่ัน setup () ท่ีก าหนดค่าเริ่มต้นของโปรแกรมแล้ว ส่วนถัดมา
คือ ฟังก์ช่ัน loop () ซึ่งมีการท างานตรงตามช่ือ คือ จะท างานตามฟังก์ช่ันนี้วนต่อเนื่อง
ตลอดเวลา ภายในฟังก์ช่ันนี้จะมีโปรแกรมของผู้ใช้ เพื่อรับค่าจาก พอร์ต ประมวลผล แล้วส่ัง
เอาต์พุตออกขาต่าง ๆ เพื่อควบคุมการท างานของบอร์ด 
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ภาพท่ี 3 แสดงการใช้ค าส่ัง loop () 

1.5.4 ค าส่ังควบคุมการท างาน 

1.5.4.1 ค าส่ัง if 

ใช้ทดสอบเพื่อก าหนดเงื่อนไขการท างานของโปรแกรม เช่น ถ้าอินพุตมีค่า     
มากกว่าค่าท่ีก าหนดไว้จะให้ท าอะไร โดยมีรูปแบบการเขียน ดังนี้ 

                      if(someVariable > 200) 

   { 

    // do something here 

    } 

ตัวโปรแกรม จะทดสอบว่า ถ้าตัวแปร someVariable มีค่ามากกว่า 50 หรือไม่ 
ถ้าใช่ให้ท าอะไร ถ้าไม่ใช้ให้ข้ามการท างานส่วนนี้ การท างานของค าส่ังจะทดสอบเงื่อนไข ท่ีเขียน



10 

ในเครื่องหมายวงเล็บ ถ้าเงื่อนไขเป็นจริง ท าตามค าส่ังท่ีเขียนในวงเล็บปีกกา ถ้าเงื่อนไขเป็นเท็จ 
ข้ามการท างานส่วนนี้ไป 

 

ภาพท่ี 4  แสดงเงื่อนไขท่ีอยู่ภายในวงเล็บท่ีต้องใช้ตัวกระท าเปรียบเทียบต่าง ๆ 

ในการเปรียบเทียบตัวแปรให้ใช้ตัวกระท า == ( เช่น if ( x == 10) ห้ามเขียน
ผิดเป็น = (เช่น if (x = 0) ) ค าส่ังท่ีเขียนผิดในแบบท่ีสองนี้ ท าให้ผลการทดสอบเป็นจริงเสมอ 
และเมื่อผ่านค าส่ังนี้แล้ว x มค่ีาเท่ากับ 10 ท าให้การท างานของโปรแกรมผิดเพี้ยนไป ไม่เป็นไป
ตามท่ีก าหนด เราสามารถใช้ค าส่ัง if ในค าส่ังควบคุมการแยกเส้นทางของโปรแกรม โดยใช้ค าส่ัง 
if .. else 

1.5.4.2 ค าส่ัง if…else 

ใช้ทดสอบเพื่อก าหนดเงื่อนไขการท างานของโปรแกรมได้มาก กว่าค าส่ัง if 
ธรรมดา โดยสามารถก าหนดได้ว่า ถ้าเงื่อนไขเป็นจริงให้ท าอะไร ถ้าเงื่อนไขเป็นเท็จให้ท าอะไร 
เช่น ถ้าค่าอินพุตแอนาลอกท่ีอ่านได้น้อยกว่า 500 ให้ท าอะไร ถ้าค่ามากกว่าหรือเท่ากับ 500 ให้
ท าอีกอย่าง สามารถเขียนค าส่ังได้ดังนี้ 
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ภาพท่ี 5  แสดงอินพุตท่ีอ่านได้ 500 ให้ท าอะไร ถ้ามากกว่าให้ท าอีกอย่าง 

  หลังค าส่ัง else สามารถตามด้วยค าส่ัง if ส าหรับการทดสอบอื่น ๆ ท าให้
รูปแบบค าส่ังกลายเป็น if….else….if  เป็นการทดสอบ อื่น ๆ เมื่อเป็นจริงให้ท าตามท่ีต้องการ ดัง
ตัวอย่างต่อไปนี ้

 

ภาพท่ี 6  หลังค าส่ัง else สามารถตามด้วยค าส่ัง if ได้ไม่จ ากัดจ านวน 

 หลังค าส่ัง else สามารถตามด้วยค าส่ัง if ได้ไม่จ ากัดจ านวน (สามารถใช้ค าส่ัง 
switch case แทนค าส่ัง if…else…if ส าหรับการทดสอบเงื่อนไขจ านวนมาก ๆ ได้ เมื่อใช้ค าส่ัง 
if..else แล้วต้องก าหนดด้วยว่าถ้าทดสอบไม่ตรงกับเงื่อนไขใด ๆเลยให้ท าอะไรโดยให้ก าหนดท่ี
ค าส่ัง else ตัสุดท้าย 



12 

1.5.4.3 ค าส่ัง for () 

ค าส่ังนี้ใช้เพื่อส่ังให้ค าส่ังท่ีอยู่ภายในวงเล็บปีกกาหลัง for มีการท างานซ้ ากัน
ตามจ านวนรอบท่ีต้องการ ค าส่ังนี้มีประโยชน์มากส าหรับการท างานใด ๆ ท่ีต้องท าซ้ ากันและ
ทราบจ านวนรอบของการท าซ้ าท่ีแน่นอน มักใช้คู่กับตัวแปรอะเรย์ ในการเก็บสะสมค่าท่ีอ่านได้
จากขาอินพุตแอนาลอกหลาย ๆ ขาท่ีมีหมายเลขขาต่อเนื่องกัน 

  รูปแบบของค าส่ัง for () แบ่งได้ ๓ ส่วนดังนี ้

   for (initialization; codition; increment) 

   } 

   // statement (s); 

   } 

  เริ่มต้นด้วย initialization ใช้ก าหนดค่าเริ่มต้นของตัวแปรควบคุมการวนรอบ 
ในการท างานแต่ละรอบจะทดสอบ condition ถ้าเงื่อนไขเป็นจริงจะท าตามค าส่ังในวงเล็บปีกกา 
แล้วมาเพิ่มหรือลดค่าตัวแปรตามท่ีส่ังใน increment แล้วทดสอบเงื่อนไขอีก ท าซ้ ากว่าเงื่อนไข
เป็นเท็จ 

   for(int i=1; i<=8; i++) 

   { 

   //statement using the value i; 

   } 

  ค าส่ัง for ของภาษาซีจะยีดหยุ่นกว่าค าส่ัง for ของภาษาคอมพิวเตอร์อื่น ๆ 
โดยสามารถละเว้นบางส่วนหรือท้ังสามส่วนของค าส่ัง for ได้ อย่างไรก็ตามยังคงต้องมีเซมิโคลอน 
เราสามารถน าค าส่ังภาษาซีท่ีมีตัวแปรท่ีไม่เกี่ยวข้องมาเขียนในส่วนของ initialization , 
condition และ increment ของค าส่ัง for ได้ 

  1.5.4.4 ค าส่ัง switch-case 

  ใช้ทดสอบเงื่อนไขเพื่อก าหนดการท างานของโปรแกรม ถ้าตัวแปรท่ีทดสอบตรง
กับเงื่อนไขใดก็ให้ท างานตามท่ีก าหนดไว้  

  พารามิเตอร์ 
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   var ตัวแปรท่ีต้องการทดสอบว่าตรงกับเงื่อนไขใด 

   default ถ้าไม่ตรงกับเงื่อนไขใด ๆ เลยให้ท าค าส่ังต่อท้ายนี้ 

   break เป็นส่วนส าคัญมากให้เขียนต่อท้าย case ต่างๆเมื่อพบเงื่อนไข
นั้นแล้วให้ท าตามค าส่ังต่างๆแล้วให้หยุดการท างานของค าส่ัง switch-case ถ้าลืมเขียน break 
เมื่อพบเงื่อนไขท าตามเงื่อนไขแล้ว โปรแกรมจะท างานตามเงื่อนไขต่อไปเรื่อยๆ จนกว่าจะพบ
ค าส่ัง break 

 

ภาพท่ี 7 แสดงค าส่ังโดยการใช้ switch-case 

  1.5.4.5 ค าส่ัง while 

  เป็นค าส่ังวนรอบ โดยจะท าค าส่ังท่ีเขียนไว้ในวงเล็บปีกกาอย่างต่อเนื่อง จนกว่า
เข่ือนท่ีเขียนไว้ในวงเล็บของค าส่ัง while( ) จะเป็นเท็จ ค าส่ังท่ีให้ท าซ้ าจะต้องมีการเปล่ียนแปลง
ค่าตัวแปรท่ีใช้ทดสอบ เช่นมีการเพิ่มค่าตัวแปรหรือมีเงื่อนไข ภายนอกเช่น อ่านค่าจากเซ็นเซอร์
ได้เรียบร้อยแล้วให้หยุดการอ่านค่า มิฉะนั้นเงื่อนไขในวงเล็บของ while( ) เป็นจริงตลอดเวลาท า
ให้ค าส่ัง while ท างานวนรอบไปเรื่อยๆไมรู่้จบ 

 

ภาพท่ี 8 แสดงการใช้ค าส่ัง while ซึ่งท างานวนรอบไปเรื่อย ๆ 
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 1.5.4.6 Arduino Duemilanove 

 ในการท าลิฟต์ครั้งนี้กลุ่มลิฟต์ได้ใช้ บอร์ด Arduino Duemilanove ซึ่งเป็น
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีใช้ชิป ATmega168 (datasheet) หรือ ATmega328 (datasheet) 
มีขาใช้งานท่ีเป็น I/O ดิจิตอล 14 ขา ซึ่งมี 6 ขาใช้งานเป็น PWM (pulse width modulation)  
มี 6ขารับสัญญาณอนาล็อค ใช้ oscillator 16 MHz การเช่ือมต่อแบบ USB, Power Jack, ICSP 
header, และ ปุ่มรีเซ็ต เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีรวมทุกอย่างไว้ในบอร์ดง่ายต่อการ
เช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ ไม่ว่าจะเป็นทาง usb cable หรือ AC-to-DC adapter    

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 9 แสดงบอร์ด Arduino Duemilanove 

 บนบอร์ด สามารถใช้เป็นขา input/output ได้ สามารถใช้ฟังก์ช่ัน 
pinMode(), digitalWrite(), anddigitalRead()ได้ ซึ่งขาพวกนี้จะมีแรงดัน 5volt กระแสสูงสุด 
40 mA. สามารถมีการต่อตัวต้านทางแบบ pull-up เพื่อเพิ่มกระแส ขนาด 20-50kOhms. ใน
บางขาอาจมีฟังก์ช่ันพิเศษ จึงควรศึกษาให้ดี ก่อนจะเพิ่ม 

 Serial: 0 (RX) and 1 (TX).  ใช้รับ RX(recieve)และส่งTX(transmit) TTL 
การส่งข้อมูลทางพอร์ทอนุกรม ซึ่งขาเหล่านี้จะต้องต่อตรงกับ  pin ของ FTDI USB-to-TTL 
Serial chip. 

 Arduino Duemilanove  มีรูปแบบการติดต่อส่ือสารกับคอมพิวเตอร์  The 
ATmega168 and ATmega328 จะใช้การติดต่อส่ือสารทางพอร์ทอนุกรม Pin0 (RX) , Pin1 
(TX) . ชิฟ FTDI FT232RL บนบอร์ด ใช้เป็นช่องทางการส่ือสารแบบอนุกรม เป็นมากกว่าUSB
และ FTDI drivers (มาจาก Arduino software) เป็นซอฟแวร์ท่ีติดต่อกับคอมพิวเตอร์พอร์ท 
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The Arduino software ประกอบด้วย การส่งข้อมูลบนหน้าจอ ท่ีมาจากบอร์ด Arduino   ขา 
TX , RXบนบอร์ดมีหลอดLedติดอยู่จะมีการกระพริบ เมื่อเริ่มมีการส่งข้อมูล ด้วยชิฟ FTDI  และ 
การเช่ือมต่อกับ Usb กับคอมพิวเตอร์ 

 Arduino Duemilanove  มีการรีเซ็ต ท่ีช่วยในการป้องกันพอร์ต USB ของ
คอมพิวเตอร์จากการช็อตหรือกระแสเกิน ถึงแม้ว่าคอมพิวเตอร์ส่วนใหญ่จะมีการป้องกันภายใน
ตัว โดยมีฟิวส์เป็นการเพิ่มช้ันการป้องกัน ถ้ามีกระแสไหลผ่านมากกว่า 500mA เข้ามาทางพอร์ต
USB ฟิวจะตัดการเช่ือมต่อโดยอัตโนมัติ จนกว่าการช็อตหรือการเกินกระแสจะถูกตัดออก ส่วน
บอร์ด Arduino Duemilanove  ความยาวและความกว้างสูงสุดมีขนาด 2.7 และ 2.1 inches 
ตามล าดับ มีการเช่ือมต่อ USB และ Power Jack ท่ียื่นออกมา มีรูส าหรับใส่น็อต (screw) 
จ านวนสามรู ไว้ส าหรับยึดติดกับพื้นผิว หรือ กรณีอื่น 

1.6 เซนเซอร์วัดค่า PH 

เป็นวงจรกระแสโดยใช้โป้บในการวัดค่าโดยใช้ Opamp เป็นตัวขยายสัญญาณและยก
กระแสของแรงดันโป้บ และจะท าการส่งข้อมูลออกทางขา Opamp และประมวลผลข้อส่งข้อมูล 
Data Serial Port 

 
 

ภาพท่ี 10//วงจรเซนเซอรว์ัดค่า PH  

1.7 จอแสดงผลกราฟิก ET-NOKIA LCD 5110Nokia 

LCD 5110 เป็น LCD Graphic ขนาด 48x84 Dot ซึ่งมี Controller/Driver ภายใน คือ 
PCD8544 ท าหน้าท่ีควบคุม การแสดงผล และ การท างานท้ังหมด โดยภายใน  Controller 
PCD8544 จะมีโครงสร้างไดอะแกรมดังรูป 
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ภาพท่ี 11//โครงสร้างภายในของ Controller PCD8544 โครงสร้างภายในของ Controller 
PCD8544 ท่ีมา   http://www.arduino.in.th/ 

1.7.1/การจัดการแอดเดรสของ LCD (Addressing) 

ลักษณะการจัดเรียงต าแหน่งแอดเดรสของหน่วยความจ าท่ีแสดงผลบนหน้าจอ 
LCD (DDRAM) จะจัดแบบเมตริก (Matrix) ประกอบด้วย แถว (Y Address) จ านวน 6 แถว 
ประกอบด้วย    Y-Address 0 ถึง     Y-Address 5 และทางด้านคอลัมน์ (X Address) จ านวน 
84 คอลัมน์ ประกอบด้วย X-Address 0 ถึง     X-Address 83 การเข้าถึงต าแหน่งการแสดงผล
บนหน้าจอ  LCD จะอาศัยความสัมพันธ์ของ  X-Address และ  Y-Address ประกอบกัน 
ส่วนข้อมูล(Data) ท่ีจะส่งไปแสดงผล จะมีขนาด 8 บิต (1 ไบต์) ซึ่งจะถูกวางในแนวต้ัง โดยบิต 
MSB จะ อยู่ด้านล่าง และ LSBอยู่ด้านบน ดังรูปต่อไปนี้ 

 

http://www.arduino.in.th/
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ภาพท่ี 12//แสดงโครงสร้าง Address และ Data ของหน้าจอแสดงผล LCD โครงสร้างภายใน
ของ Controller PCD8544 ท่ีมา   http://www.arduino.in.th/ 

สามารถเขียนข้อมูลลงไปในต าแหน่งของหน่วยความจ าแสดงผล (DDRAM) ได้อย่าง
ต่อเนื่อง ซึ่งค่าของต าแหน่ง X-Address และ Y-Address จะเพิ่มค่าขึ้นเองโดยอัตโนมัติ ซึ่ง
สามารถก าหนดรูปแบบการท างานของแอดเดรสได้  2 รูปแบบ คือ แบบ แนวต้ัง(Vertical 
addressing mode(V=1)) โดยค่าของ Y-Address จะเพิ่มขึ้น 1 ค่าทุกครั้ง  และ แบบ แนวนอน
(Horizontal addressing (V = 0)) ค่าของ   X-Address จะเพิ่มขึ้น 1 ค่าทุกครั้ง 

 

 
 

ภาพท่ี 13//การเพิ่มค่าแอดเดรสทางแนวตั้ง (Vertical addressing mode(V=1) โครงสร้าง
ภายในของ Controller PCD8544 ท่ีมา   http://www.arduino.in.th/ 

 

http://www.arduino.in.th/
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ภาพท่ี 14//การเพิ่มค่าแอดเดรสทางแนวนอน(Horizontal addressing (V = 0)) โครงสร้าง
ภายในของ Controller PCD8544 ท่ีมา   http://www.arduino.in.th/ 

1.4.2  การเช่ือมต่อควบคุมจอแสดงผล LCD กับบอร์ด 

การเช่ือมต่อสัญญาณเพื่อควบคุมการท างานของ LCD จะเป็นแบบอนุกรมโดยจะมี
ขาสัญญาณต่าง ๆ ในการเช่ือมต่อดังนี้ 

 

 
 
ภาพท่ี 15//การเช่ือมต่อควบคุมจอแสดงผล LCD กับบอร์ด Arduino MEGA โครงสร้างภายใน

ของ Controller PCD8544 ท่ีมา http://www.arduino.in.th/ 

 

http://www.arduino.in.th/
http://www.arduino.in.th/
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1.7.3//หน้าท่ีของขาสัญญาณ LCD 

- VCC เป็นขาไฟเล้ียงบวก ใช้ได้ต้ังแต่ 2.7-5 VDC 
- GND ขาสัญญาณกราว์ 
- SCE  ขาสัญญาณ CHIP ENABLE ท าหน้าท่ีควบคุมการท างานของ
ขาสัญญาณควบคุมต่าง ๆ 
- RESET สัญญาณรีเซตการท างานของ LCD 
- D/C เป็นขาสัญญาณท่ีใช้ก าหนดประเภทของข้อมูล ระหว่าง ข้อมูล 
(Data) กับ ค าส่ัง (Command) 
- SDIN ขาสัญญาณข้อมูล (SERIAL DATA LINE) 
- SCLK ขาสัญญาณนาฬิกา (SERIAL CLOCK LINE) 
- LED ขาสัญญาณควบคุมการท างานของหลอดไฟ LED (Back Light) 

 

 
 

ภาพท่ี 16//ET-NOKIA LCD 5110Nokia โครงสร้างภายในของ Controller PCD8544 ท่ีมา   
http://www.arduino.in.th/ 

1.7.4//คุณสมบัติของ LCD 5110 

- หน้าจอแสดงผลความละเอียด 48 x 84 Dot 
- ติดต่อส่ือสารแบบระบบบัสอนุกรม (Serial Bus Interface) ความเร็วสูงสุด 

4.0 Mbits/S 
- มีคอนโทรลเลอร์เบอร์ PCD8544 ภายในควบคุมการท างาน 
- มีหลอดไฟ Back-Light 
- ท างานท่ีแรงดัน 2.7 - 5.0 โวลท์ 
- กินก าลังงานต่ า เหมาะกับฟังก์ชันการใช้งานกับพวกแบตเตอรี่ 
- ช่วงอุณหภูมิการท างาน -25 ถึง +70 องศาเซลเซียส 
- รองรับสัญญาณอินพุทแบบ CMOS 

http://www.arduino.in.th/


20 

1.8 Relay Module 

เป็นบอร์ดรีเลย์ขนาด 2 ช่อง มีเอาต์พุตคอนเน็คเตอร์ท่ีรีเลย์เป็น NO/COM/NC สามารถ
ใช้กับโหลดได้ท้ังแรงดันไฟฟ้า DC และ AC โดยใช้สัญญาณในการควบคุมการท างานด้วย
สัญญาณโลจิก TTL 

 

 
 

ภาพท่ี 17//โครงสร้างRelay ท่ีมา http://www.micontechlab.com/ 

1.8.1//คุณสมบัติ (Features) 

- รีเลย์เอาต์พุตแบบ SPDT จ านวน 2 ช่อง 
- ส่ังงานด้วยระดับแรงดัน TTL 
- CONTACT OUTPUT ของรีเลยBรับแรงดันได$สูงสุด 250 VAC 10 A , 30 

VDC 10 A 
- มี LED แสดงสถานะ การท างานของรีเลยBและแสดงสถานะของบอร์ดมี

จัมพ์เปอร์ส าหรับเลือกว่าจะใช้กราวด์รวมหรือแยก 
- มี OPTO-ISOLATED เพื่อแยกกราวด์ส่วนของสัญญาณควบคุมกับไฟท่ีขับรี

เลยBออกจากกัน 

1.8.2  คุณลักษณะ (Specification)  

- ควบคุมไฟ DC ได้สูงสุด 30VDC 10A และ ไฟ AC สูงสุด 250VAC 10A 
- ระดับสัญญาณอินพุตควบคุมแบบ  TTL ท างานด้วยสัญญาณแบบ Active 

High 
- ขนาดรูยึดบอร์ด 3mm 
- ขนาด (L x W x H): 55 x40 x 20 mm 

 

http://www.micontechlab.com/
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ภาพท่ี 18//ขาสัญญาณและการเช่ือมต่อ ท่ีมา http://www.micontechlab.com/ 

1.8.3/ขาสัญญาณและการเช่ือมต่อ(Pin Definition and Rating) 

- +VCC ขาไฟ 5VDC 
- GND (ของรีเลย์) 
- ขาสัญญาณอินพุต Relay 1 (IN1) 
- ขาสัญญาณอินพุต Relay 2 (IN2) 
- COM (คอมมอนของ OPTO) 
- GNE (กราว์ของบอร์ดเป็นกราว์เดียวกันกับขาท่ี 2) 
- NC (Normal Close) ซึ่งหมายถึงหน้าสัมผัสแบบปกติปิด 
- COM (Common) ท่ีจะตัดหรือต่อวงจรขา NC, NO 
- NO (Normal Open) ซึ่งหมายถึงหน้าสัมผัสแบบปกติเปิด 

1.8.4//การใช้งาน (Usage) การเช่ือมต่อฮาร์ดแวร์ (Hardware Installation) 

 

 
 

ภาพท่ี 19//การต่อใช้งานกับบอร์ด Arduino ท่ีมา http://www.micontechlab.com/ 

http://www.micontechlab.com/
http://www.micontechlab.com/
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1.9 SOLENOID VALVE (โซลินอยด์) 2 หุน 220V 

1.9.1 คุณสมบัติของ SOLENOID VALVE 

- เป็นอุปกรณ์ทางน้ าเข้า-ออก ใช้ท่อน้ าขนาด 1/4 FIP (เกลียวใน) 
- 0-120 PSI 
- Orifice 2.5 mm 
- Normal Close  NC (Normal Close หรือ ปรกติปิด)    
- เป็นวาล์วเปิด-ปิดอัตโนมัติ ท่ีส่ังการด้วยไฟฟ้า 
- Fitting รูขนาด  2  หุน   
- วาล์ว เปิด เมื่อมีการจ่ายไฟฟ้าเข้า   
- ไฟฟ้า 220 VAC 
- ตัวเครื่องท าด้วยวัสดุพลาสติก 

 
 

ภาพท่ี 20//SOLENOID VALVE (โซลินอยด์) 2 หุน 220V ) ท่ีมา http://www.duan-
daw.com/product/271/solenoid-valve-โซลินอยด์-2-หุน-24-vdc-0-3a-เกลียวใน 

 
2. งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

ทัศนีย์ นลวชัยและคณะ[2] ท าการทดลองผลของปริมาณออกซิเจนท่ีละลายในน้ าท่ี
แตกต่างกัน 3 ระดับ ต่อการกินอาหารของกุ้งขาวแวนนาไม (Litopenaeus vannamei) (7กรัม)
ในตู้ทดลองขนาดความจุ 100 ลิตร (ความเค็ม 25 ส่วนในพันส่วน อุณหภูมิ 28+1 OC) พบว่ากุ้ง
ชุดการทดลองท่ีเล้ียงในน้ าท่ีมีปริมาณออกซิเจนท่ีละลายในน้ า (DO) ต ่ากว่า 2 มิลลิกรัมต่อลิตร 
(พีพีเอ็ม) มีอาหารเหลือหลังจากให้อาหาร 30นาทีมากท่ีสุด (73.31+3.65 เปอร์เซ็นต์)ซึ่งแตกต่าง
อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ(p<0.05) กับกุ้งชุดการทดลองท่ีควบคุม DO ให้อยู่ระหว่าง 2-4 พีพีเอ็ม
เท่ากับ 13.22+5.67เปอร์เซ็นต์ และชุดการทดลองท่ีมีค่า DO มากกว่า 4 พีพีเอ็มเท่ากับ 
2.60+3.31เปอร์เซ็นต์ ตามล าดับ และเมื่อท าการทดลองผลของระดับออกซิเจน ร่วมกับการ
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ควบคุมปริมาณแอมโมเนียรวมให้ได้ 3 มิลลิกรัมต่อลิตร และค่าพีเอช 7.5 และ 8.5 ต่อการกิน
อาหารของกุ้งขาวแวนนาไม พบว่ากุ้งชุดการทดลองท่ีควบคุม DO ต ่ากว่า 2 พีพีเอ็มท่ีพีเอช 8.5 
มีอาหารเหลือหลังจากให้อาหาร 30 นาทีมากท่ีสุด (73.38+1.90 เปอร์เซ็นต์) ซึ่งไม่แตกต่างทาง
สถิติ กับกุ้งชุดการทดลองท่ีควบคุม DO ต ่ากว่า 2 พีพีเอ็ม ท่ีพีเอช 7.5 (73.09+1.44เปอร์เซ็นต์) 
แต่แตกต่างอย่างมีนัยส าคัญทางสถิติกับกุ้งในชุดการทดลองท่ีควบคุม DO ให้อยู่ระหว่าง 2-4 
และมากกว่า 4 พีพีเอ็ม ท้ังพีเอช 7.5 และ 8.5 การทดลองนี้แสดงให้เห็นว่าปริมาณออกซิเจนท่ี
ละลายน้ าและพีเอช มีผลต่อการกินอาหารของกุ้งขาวแวนนาไม 

ศิริชัย เติมโชคเกษม และ สุรเชษฐ์ โทวราภา[3] ได้น าเสนอ “ตู้ปลาอัจฉริยะ” ซึ่งอาศัย
การท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์ส าหรับควบคุมส่วนประกอบของระบบต่างๆ ภายในตู้ปลา 
เช่น ระบบการเปล่ียนน้ าโดยอาศัยเครื่องมือวัดค่า pH ท่ีสามารถตรวจสอบความเป็นกรด – เบส
ของน้ าจากมูลปลา ระบบกรองของเสียออกจากตู้ปลาท่ีสามารถหมุนเวียนน้ าระหว่างตู้ปลา กับ
ระบบกรองของเสียแบบอัตโนมัติ ระบบให้อาหารท่ีท าหน้าท่ีควบคุมการดูแลให้อาหารปลาอย่าง
สม่ าเสมอ รวมถึงระบบการเปิด-ปิดแสงไฟภายในตู้ปลาท่ีสามารถท างานได้ท้ังแบบก าหนดเวลา
เปิด-ปิดอัตโนมัติหรือแบบใช้ LDR เป็นตัววัดแสงเพื่อควบคุมแสงสว่างแบบอัตโนมัติ ท้ังนี้ตู้ปลา
อัจฉริยะดังกล่าว จะช่วยอ านวยความความสะดวกให้แก่ผู้ท่ีสนใจเล้ียงปลาได้เป็นอย่างดี 

 
 
 



บทท่ี 3 
วิธีด ำเนินกำรวิจัย 

 
ในการศึกษางานวิจัยครั้งนี้ ผู้จัดท าได้รวบรวมแนวคิด ทฤษฎี เอกสาร และงานวิจัยท่ี

เกี่ยวข้อง แล้วน าข้อมูลท่ีรวบรวมได้ มาสรุปสาระส าคัญในประเด็นท่ีจะก่อให้เกิดประโยชน์ต่อการ
พัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติในอุตสาหกรรมการเล้ียงกุ้ง ซึ่งมีรายละเอียด 
ดังนี ้

 
1. ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 

1.1 บล็อกไดอะแกรมแสดงการท างานของระบบวัด PH และ อุณหภูมิ อัตโนมัติด้วยเซนเซอร์
ตรวจความเปล่ียนแปรของน้ า 

 
 

 
 

ภำพที่ 21  บล็อกไดอะแกรมการท างานของระบบวัด PH และ อุณหภูมิ อัตโนมัติด้วย
เซนเซอร์ตรวจความเปล่ียนแปรของน้ า 

 
จากรูปท่ี 3.1  สามารถอธิบายการท างานได้ดังนี้การท างานของบล็อกไดอะแกรมจะมีการ

ท างานตามข้ันตอนดังนี้ Tiny Rte I2c จะท าการส่งข้อมูลวันและเวลาไปท่ีบอร์ด Arduino แล้วส่งไป
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เก็บท่ี SD Card และ Senser อุณหภูมิจะท าการวัดค่าส่งไปให้บอร์ด Arduino ท าการประมวลผล
และส่งไปเก็บใน SD Caerd และ Senser Oxygen และ PH จะท าการตรวจสอบค่าและส่งผ่านบอร์ด 
Arduino ไปเกบ็ไวใ้น SD Card ต่อ Arduino จะท าการประมวลผลขอ้มลูของ Senser PH  เพือ่ท า
การหาค่า PH เพื่อท าการส่ังให้ Solenoid  ท างานตามค าส่ังในโปรแกรม Arduino เมื่อเสร็จก็จะส่ง
ข้อมูล PH กับไปเก็บใน SD Card และบอร์ด Arduino จะท าการประมวลผลข้อมูลของ Senser 
Oxygen เพื่อท่ีจะส่ังให้เบรกเกอร์ไฟ 3 เฟส ท างานโดยจะส่ังผ่านบอร์ด Arduino และจะท าการส่ง
ข้อมูลไปเก็บไว้ที่ SD card ต่อไป 

 
2. ผังระบบ (Flow Chart) รวม 

 
 

ภำพที่ 22  ผังระบบ (Flow Chart) รวม (ต่อ) 
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ภำพที่ 22 ผังระบบ (Flow Chart) รวม (ต่อ) 
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ภำพที่ 22 ผังระบบ (Flow Chart) รวม (ต่อ) 
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จากภาพท่ี 22  สามารถอธิบายการท างานได้ดังนี้เริ่มต้นการท างานของวงจรรวมเริ่มต้นจาก
การท างานของ Senser PH ท าการวัดค่า PH และข้อมูลจะถูกส่งมาท่ีบอร์ด Arduino จะท าการ
ประมวลข้อมูลของ Senser PH เพื่อท าการค่า PH ว่ามีค่าเท่าไร ถ้าค่าของ PH มีค่าน้อยกว่า 6.5  
Solenoid ตัวท่ี 1 จะท าการปล่อยน้ าเค็ม แต่ Solenoid ตัวท่ี 2 จะไม่ท าการปล่อยน้ าใดๆ แต่
ตรวจสอบว่าค่า PH นั้นมีค่ามากกว่า 9.0 Solenoid ตัวที่ 1 จะไม่ท าการปล่อยน้ าเค็ม แต่ Solenoid 
ตัวที่ 2 จะท าการปล่อยน้ าปูนขาว  

 
3. กำรพัฒนำและออกแบบอุปกรณ ์

 
ภำพที่ 23 วงจรรวมทั้งหมด  

 
 
3.1 กำรต่อวงจรรวมของอุปกรณ์ที่ใช้ในกำรท ำวิจัย     

3.1.1//การต่อ SD card  เริ้มต้นจากพอร์ต +5 vcc เข้าท่ี pin +5 vcc  พอร์ต cs เข้าท่ี 
pin d53 พอร์ต mosi เข้าท่ี pin d51 พอร์ต sck เข้าท่ี pin d52 พอร์ต miso เข้าท่ี pin d50 
พอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd ของบอร์ด Arduino 
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ภำพที่ 24//ติดต้ัง SD Card ส าหรับการเก็บข้อมูล 

 
3.1.2.  การต่อ  Tiny RTC I2C เริ้มต้นจากพอร์ต ds เข้าท่ี pin 2 พอร์ต SCL เข้าท่ี 

pin a5 พอร์ต SDL เข้าท่ี pin a4 พอร์ต Vcc เข้าท่ี pin +5 vcc พอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd 
ของบอร์ด Arduino 

 

 
 

ภำพที่ 25//ติดต้ัง Real Time Clock 

******* 
3.1.3  การต่อเซ็นเซอร์วัดค่าความช้ืน AM2302เริ้มต้นจากพอร์ต vcc เข้าท่ี pin +5vcc 

พอร์ต data เข้าท่ี pin A5 พอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd ของบอร์ด Arduino 
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ภำพที่ 26//ติดต้ังเซ็นเซอร์วัดค่าความช้ืน AM2302 
 

3.1.4  จอภาพ Nokia 5110เริ้มต้นจากพอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd พอร์ต vcc เข้าท่ี 
pin +5 vcc พอร์ต clk  เข้าท่ี pin 8 พอร์ตdin  เข้าท่ี pin 9 พอร์ต dc เข้าท่ี pin 10 พอร์ต ce 
เข้าท่ี pin 12 พอร์ต rst  เข้าท่ี pin 11 ของบอร์ด Arduino 

 

 
 

ภำพที่ 27 ติดต้ังจอแสดงผลกราฟิก ET-NOKIA LCD 5110Nokia 
 

3.1.6  Relay Module 1 เริ่มต้นจากพอร์ต vcc เข้าท่ี pin +5 vcc พอร์ต Int เข้าท่ี 
pin 30 พอร์ต Int 2 เข้าท่ี pin 31 พอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd 
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ภำพที่ 28 ติดต้ัง Relay Module ตัวที่ 1 
 

3.1.7.  Relay Module 2 เริ่มต้นจากพอร์ต vcc เข้าท่ี pin +5 vcc พอร์ต Int เข้าท่ี 
pin 32 พอร์ต Int 2 เข้าท่ี pin 33 พอร์ต Gnd เข้าท่ี pin Gnd 

 

 
 

ภำพที่ 29 ติดต้ัง Relay Module ตัวที่ 2 
 

3.1.8.  Solenod 1 เริ่มต้นจาก สายเส้นท่ี 1 ของsolenod 1  เข้าท่ี relay 1 ชุดท่ี 1 พอร์ต 
1 สายเส้นท่ี 2 เข้าท่ี relay 1 ชุดท่ี 2 พอร์ต 2 และปล๊ักไฟ 220 v สายเส้นท่ี 1 เข้าท่ี relay 1 ชุดท่ี 
1 พอร์ต 2 สายเส้นท่ี 2 เข้าท่ี relay 1 ชุดท่ี 2 พอร์ต 2 
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ภำพที่ 30 ติดต้ัง SOLENOID VALVE (โซลินอยด์) 2 หุน 220V ตัวที่ 1 
 

3.1.9  Solenod  เริ่มต้นจาก สายเส้นท่ี 1 ของsolenod 2  เข้าท่ี relay 2 ชุดท่ี 1 พอร์ต 1 
สายเส้นท่ี 2 เข้าท่ี relay 2 ชุดท่ี 2 พอร์ต 2 และปล๊ักไฟ 220 v สายเส้นท่ี 1 เข้าท่ี relay 2 ชุดท่ี 1 
พอร์ต 2 สายเส้นท่ี 2 เข้าท่ี relay 2 ชุดท่ี 2 พอร์ต 2 

 

 
 

ภำพที่ 31 ติดต้ัง SOLENOID VALVE (โซลินอยด์) 2 หุน 220V ตัวที่ 2 
 
 
3.1.10  วงจรเซนเซอร์วัดค่า PH เริ่มต้นจาก Off Amp Op07 =2 ตัว R 100K = 1ตัว R 

รอบ 0-100K 1ตัวR 10K =4 ตัว R 20K =2 ตัว IC เซนามิค 4.7 nf 3 ตัว IC เซนามิค 1.68 uf 1 ตัว 
OffAmp MCp 6022 1 ตัว หม้อแปลง +15-15v Data ขา AO Vcc 5v GND ต่อเข้า GND  
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ภำพที่ 32 ติดต้ังเซนเซอร์ PH 
 

4. ขั้นตอนกำรทดลอง 
4.1  ตรวจสอบกำรท ำงำนของ SOLENOID VALVE 
 

 
 

ภำพที่ 33 เริ่มต้นตรวจสอบการท างานของ SOLENOID VALVE 
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4.2  กำรทดลองอุณหภูมิที่ต่ ำกว่ำ 25 องศำ 
 

 
 

ภำพที่ 34 อุณหภูมิต่ า SOLENOID VALVE 1 ท างาน 
 
4.3  กำรทดลองอุณหภูมิที่สูงกว่ำ 30 องศำ 
 

 
 

ภำพที่ 35 อุณหภูมิสูง SOLENOID VALVE 2 ท างาน 
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4.4  กำรทดลองอุณหภูมิที่ปกติระหว่ำง 25-30 องศำ SOLENOID VALVE จะไม่ท ำงำน
ทั้งคู่ 

 

 
 

ภำพที่ 36 อุณหภูมิปกต ิSOLENOID VALVE ไม่ท างาน 
 

 
 

ภำพที่ 37 วงจรรวมการควบคุม SOLENOID 
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4.5  กำรทดลองค่ำ PH ของสำรละลำยที่มีค่ำ PH 4.00 
 

 
 

ภำพที่ 38 ทดลองค่าสารละลายท่ีมีค่า PH 4.00 
 
4.6  กำรทดลองค่ำ PH ของสำรละลำยสำรละลำยที่มีค่ำ PH 7.00 
 

 
 

ภำพที่ 39 ทดลองค่าสารละลายท่ีมีค่า PH 7.00 
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4.7 กำรทดลองค่ำ PH ของสำรละลำยสำรละลำย 
 

ตำรำงที่/1//แสดงผลการทดลองการปิดเปิดน้ าของ SOLENOID VALVE โดยอ้างอิงจากเซน 
เซอร์วัดอุณหภูมนิ้ า 

คร้ังที่ อุณหภูมิน้ ำ
เย็น 

SOLENOID
ท ำงำน 

อุณหภูมิน้ ำ
ร้อน 

SOLENOID
ท ำงำน 

1 24  45  
2 20  30  

3 18  33  

4 16  37  

5 20  35  
6 10  39  

7 19  40  
8 23  32  

9 15  31  

10 17  34  

 
*******จากตารางการทดลองจะแสดงให้เห็นว่าเมื่อ Senser วัดอุณหภูมิท าการวัดค่าถ้ามี

อุณหภูมิต่ ากว่า 24 องศาจะส่ังให้ SOLENOID ท าการปล่อยน้ าสีเขียวลงไปเพื่อท าให้น้ ามีค่าปกติแต่
ถ้า Senser วัดอุณหภูมิวัดค่าแล้วมีค่าสูงกว่า 30 องศา จะท าการปล่อยน้ าสีแดงลงไปเพื่อท าให้น้ ามี
ค่าปกติและ Senser วัดค่าอุณหภูมิแล้วมีค่าระหว่าง 24-30 องศา จะส่ังให้ SOLENOID นั้นไม่ท างาน
ท้ังสองตัวเพราะน้ ามีค่าปกติแล้ว 

 
5.   สรุปผลกำรทดลอง 

*******ผลการทดลองจะเห็นได้ว่าผลท่ีออกมาเป็นท่ีน่าพอใจการท างานของ SOLENOID นั้น
ท างานได้อย่างปกติไม่มีติดขัดใดๆจึงแสดงให้เห็นได้ว่า Snser วัดอุณหภูมิและ SOLENOID นั้นท างาน
ได้ปกติและปล่อยน้ าได้ตามอุณหภูมิท่ีก าหนดไว้ 



 

 

บทท่ี 4 
ผลการวิเคราะห์ข้อมูล 

 
การวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์ท่ีจะพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ 

เพื่อศึกษาประสิทธิ์ภาพของระบบ โดยมีผลการวิจัยดังนี ้
 
1. ผลการวิเคราะห์ประสิทธิภาพของระบบ ตามสมมุติฐานการวิจัยข้อที่ 1 

สมมุติฐานการวิจัยข้อท่ี 1 ระบบมีค่าประสิทธิ์ภาพของพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็น
กรด-ด่างแบบอัตโนมัติ มีค่าไม่ต่่ากว่าร้อยละ 80 ผลการวิเคราะห์ข้อมูลดังปรากฏในตารางท่ี 4.1 
แสดงการรับค่าจากเซ็นเซอร์ทุก ๆ 3 วินาที จ่านวน 100 รอบ โดยวัดอุณหภูมิอากาศ คิดเป็น
ร้อยละ 98 อุณหภูมิในน้่า คิดเป็นร้อยละ 99 ความเร็วลม คิดเป็นร้อยละ 100 ทิศทางลม คิดเป็น
ร้อยละ 100 ปริมาณน้่าฝน คิดเป็นร้อยละ 95 ความเข้มของแสง คิดเป็นร้อยละ 100 และ ค่า 
PH ในน้่า คิดเป็นร้อยละ 100  

 
ตารางที่ 2 ตารางแสดงผลการทดสอบการรับค่าจากเซ็นเซอร์ต่าง ๆ  

เซนเซอร์ 
ตรวจจับค่า 

(รอบ) 
ไม่ตรวจจับค่า

(รอบ) 
เปอร์เซ็นการตรวจจับค่า 

อุณหภูมิในน้่า 100 1 99 % 

อุณหภูมิอากาศ 100 2 98 % 

ความเร็วลม 100 - 100 % 

ทิศทางลม 100 - 100 % 

ปริมาณน้่าฝน 100 5 95% 

ความเข้มของแสง 100 - 100 % 

ค่า PH ในน้่า 100 - 100 % 
 

จากนั้นน่าข้อมูลท่ีได้ทดสอบการบันทึกลงฐานข้อมูลจ่านวน 100 ครั้ง ของทุกเซ็นเซอร์
ตามตารางท่ี 4.2  สรุปผลการทดลองดังนี้ บันทึกอุณหภูมิอากาศลงฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อย
ละ 100 บันทึกอุณหภูมิในน้่าลงฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อยละ 100 บันทึกความเร็วลมลง
ฐานข้อมูลถกูต้อง คิดเป็นร้อยละ 100 บันทึกทิศทางลมลงฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อยละ 100 
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บันทึกปริมาณน้่าฝนลงฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อยละ 95 บันทึกความเข้มของแสงลง
ฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อยละ 100 และ บันทึกค่า PH ในน้่าลงฐานข้อมูลถูกต้อง คิดเป็นร้อย
ละ 100  

 
ตารางที่ 3 ตารางแสดงผลการทดสอบการบันทึกลงฐานข้อมูล 

เซนเซอร์ รับข้อมูล ไม่รับข้อมูล 
อุณหภูมิในน้่า 100 - 

อุณหภูมิอากาศ 100 - 

ความเร็วลม 100 - 

ทิศทางลม 100 - 

ปริมาณน้่าฝน 100 - 

ความเข้มของแสง 100 - 

ค่า PH ในน้่า 100 - 

 
 น่าระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ท่าการทดสอบควบคุมค่า PH ให้อยู่
ในช่วง 7.0-7.5 โดยการติดต้ังระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ กับบ่อกุ้งจ่าลอง 
เป็นตู้ปลาขนาด 48 นิ้ว มีถังสารละลาย 2 ถัง ใช้โซลีนอยด์วาล์วควบคุมการไหลของสารละลาย 
ปรับค่า PH ของน้่าในตู้ปลาเป็นค่าต่าง ๆ ค่าละ 10 ครั้ง ตามตารางท่ี 4.3  สรุปผลการทดลอง
ดังนี้ เมื่อค่า PH ของน้่าในตู้ปลาต่่ากว่า 7.0 ระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ส่ัง
โซลีนอยด์วาล์วของถังสารละลายเพิ่มค่า PH ท่างาน และโซลีนอยด์วาล์วของถังสารละลายลดค่า 
PH ไม่ท่างาน คิดเป็นร้อยละ 100 ค่า PH ของน้่าในตู้ปลามีค่าระหว่าง 7.0-7.5 ระบบควบคุมค่า
ความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ส่ังโซลีนอยด์วาล์วของถังสารละลายเพิ่มค่า PH ไม่ท่างาน และ
โซลีนอยด์วาล์วของถังสารละลายลดค่า PH ไม่ท่างาน คิดเป็นร้อยละ 100 ค่า PH ของน้่าในตู้
ปลาสูงกว่า 7.5 ระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ส่ังโซลีนอยด์วาล์วของถัง
สารละลายเพิ่มค่า PH ไม่ท่างาน และโซลีนอยด์วาล์วของถังสารละลายลดค่า PH ท่างาน คิดเป็น
ร้อยละ 100 ดังนั้นระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ท่างานได้ถูกต้องคิดเป็นร้อย
ละ 100 
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ตารางที่ 4 ตารางแสดงผลระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ ท่าการทดสอบ
ควบคุมค่า PH ของน้่าให้อยู่ในช่วง 7.0-7.5 

ค่า PH สารละลายลดค่า PH สารละลายเพิ่มค่า PH 
ท างาน 
(คร้ัง) 

ไม่ท างาน 
(คร้ัง) 

ท างาน 
(คร้ัง) 

ไม่ท างาน 
(คร้ัง) 

6.5 - 10 10 - 
6.6 - 10 10 - 
6.7 - 10 10 - 
6.8 - 10 10 - 
6.9 - 10 10 - 
7.0 - 10 - 10 
7.1 - 10 - 10 
4.2 - 10 - 10 
7.3 - 10 - 10 
7.4 - 10 - 10 
7.5 - 10 - 10 
7.6 10 - - 10 
7.7 10 - - 10 
7.8 10 - - 10 
7.9 10 - - 10 
8.0 10 - - 10 

 
 
  
2. สรุปผลการวิเคราะห์ข้อมูล 

ดังนั้นจึงสามารถสรุปผลการวิเคราะห์ได้ว่า ระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบ
อัตโนมัติ มีผลวิเคราะห์ประสิทธิ์ภาพของระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ มีค่า
ไม่ต่่ากว่าร้อยละ 100 ซึ่งสอดคล้องกับสมมติฐานงานวิจัยในข้อท่ี 1 ท่ีได้ก่าหนดไว้ไม่น้อยกว่าร้อย
ละ 80 

 
 



บทท่ี 5 
สรุป อภิปรายผลและข้อเสนอแนะ 

 
การวิจัยนี้มุ้งเน้นการพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ โดยน าไป

จ าลองท าการทดลองใช้กับตู้ปลาขนาด 42 นิ้ว จ าลองบ่อเล้ียงกุ้ง เพื่อหาข้อสรุปพัฒนาระบบ
ควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ  ดังนี้ 

 
1.**สรุปผลการท าวิจัย 

การพัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติในอุตสาหกรรมการเล้ียงกุ้ง 
เป็นการพัฒนาควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง เพื่อช่วยลดการเกิดโรคหรือการตายของกุ้ง ระบบ
ควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง มีส่วนประกอบ 4 ส่วนคือ 1) ชุด Senser วัดค่าความเป็นกรด-ด่าง 
2) ไมโครคอลโทรลเลอร์ (Arduino) 3) ชุดจอภาพ  4) ชุดควบคุมสารเพิ่ม ลดค่าความเป็นกรด-
ด่าง โดยระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างในบ่อเล้ียงกุ้งนั้นจะถูกติดต่ังไว้ท่ีบ่อเล้ียงกุ้งจ าลอง
ตลอดเวลา เพื่อจะท าการวัดค่าความเป็นกรด-ด่างและท าการปรับเปล่ียนค่าความเป็นกรด-ด่าง
ของน้ าให้คงสภาพตามปรกติ 

สรุปผลวิจัยมีดังนี้ 
1.1**สมมุติฐานการวิจัยข้อท่ี 1 ระบบมีค่าประสิทธิ์ภาพของพัฒนาระบบควบคุมค่า

ความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติ มีค่าไม่ต่ ากว่าร้อยละ 100 
 

2.**อภิปรายผลการวิจัย 
การวิจัยนี้เป็นการศึกษาประสิทธิภาพ พัฒนาระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบ

อัตโนมัติ มีค่าไม่ต่ ากว่าร้อยละ 100 
เมื่อพิจารณาจากระดับประสิทธิภาพของระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง แบบ

อัตโนมัติ  ท่ีสูงกว่าเกณฑ์ท่ีก าหนดไว้ในสมมุติฐานข้อท่ี 1 อาจมาจากสาเหตุหลายประการ ได้แก่ 
กระบวนการออกแบบ การพฒันา การทดสอบ รวมไปถึงการน าระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-
ด่างแบบอัตโนมัติ มาทดสอบในแบบจ าลองโดยใช้ตู้ปลาขนาด 42 นิ้ว ซึ่งเป็นการทดสอบใน
แบบจ าลอง ตัวอุปกรณ์ไม่ได้รับผลกระทบจากสภาพอากาศท่ีบ่อเล้ียงกุ้ง จึงท างานได้อย่าง
ถูกต้อง หากระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง แบบอัตโนมัติถูกน าไปทดสอบในพื้นท่ีบ่อเล้ียงกุ้ง 
จริงอาจท างานได้ถูกต้องร้อยละ 100  แค่ช่วงแรก ๆ ท าให้ต้องศึกษาประสิทธิภาพของระบบ
ควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติเป็นระยะเวลาพอสมควร 
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3.**ข้อเสนอแนะ 
การวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์ เพื่อศึกษาประสิทธิภาพระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่าง

แบบอัตโนมัติ มีข้อเสนอแนะดังนี ้
3.1**น าระบบควบคุมค่าความเป็นกรด-ด่างแบบอัตโนมัติไปทดลองในสถานท่ีจริง 
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การวัด pH ของน ้าด้วยเครื่องวัด pH [Online] from http://www.ginkosea.com/article/9-ph- 
Indicator accessed September 21, 2019 

คมน์ ศิลปาจารย์. 2538. การจ้าแนกและแบ่งเขตการเลี ยงกุ้งทะเลจังหวัดประจวบคีรีขันธ์. ใน  
รายงานการสัมมนาวิชาการประจ้าปี 2538, วันท่ี 18 –20 กันยายน 2538. กรมประมง, 
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เทคโนโลยีการประมง ปี ท่ี 6 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2555 

พีเอช (เคมี) [Online] from   https://th.wikipedia.org/wiki/พีเอช_(เคมี)      accessed  
 September 21, 2019 
พื นฐานไมโครคอนโทรลเลอร์ด้วย [Online] from   Arduino http://arduino-thai.blogspot.com 

/2013/05/arduino.html  accessed September 21, 2019 
ศิริชัย เติมโชคเกษม และ สุรเชษฐ์ โทวราภา. ต ้ปลาอัจฉริยะ ECTI-CARD 2010, May’10, Pattaya,  
 Thailand. ISBN: 978-974-8242-54-5 
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วงจร โปรแกรม และตัวอย่างโปรแกรม 
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วงจรรวมทั้งหมดของโปรแกรม 
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โค๊ดรวมของวงจรทั้งหมด 
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ตัวอย่างโปรแกรมย่อย 

 

 

PH 

#include <SoftwareSerial.h> 

#define rx 2 

#define tx 3 

SoftwareSerial myserial(rx, tx); 

char ph_data[20]; 
char computerdata[20]; 
byte received_from_computer=0; 
byte received_from_sensor=0; 
byte arduino_only=0; 
byte startup=0; 
float ph=0; 
byte string_received=0; 

void setup(){ 
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Serial.begin(38400); 
myserial.begin(38400); 
} 

void serialEvent(){ 
if(arduino_only!=1){ 
received_from_computer=Serial.readBytesUntil(13,computerdata,20); 
computerdata[received_from_computer]=0; 
myserial.print(computerdata); 
myserial.print('\r'); 
} 
} 

void loop(){ 
if(myserial.available() > 0){ 
received_from_sensor=myserial.readBytesUntil(13,ph_data,20); 
ph_data[received_from_sensor]=0; 
string_received=1; 
Serial.println(ph_data); 
} 
if(arduino_only==1){Arduino_Control();} 
} 

void Arduino_Control(){ 
if(startup==0){ 
myserial.print("e\r"); 
delay(50); 
myserial.print("e\r"); 
delay(50); 
startup=1; 
} 
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delay(800); 
myserial.print("R\r"); 
if(string_received==1){ 
ph=atof(ph_data); 
if(ph>=7.5){Serial.println("high\r");} 
if(ph<7.5){Serial.println("low\r");} 
string_received=0;} 
} 

 

 
 

Oxygen 

#include <SoftwareSerial.h>  

#define rxpin 2  

#define txpin 3  

SoftwareSerial myserial(rxpin, txpin); 

String inputstring = ""; 
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String sensorstring = ""; 

boolean input_stringcomplete = false; 

boolean sensor_stringcomplete = false; 

void setup(){  

 Serial.begin(38400);  

 myserial.begin(38400);  

 inputstring.reserve(5);  

 sensorstring.reserve(30);  

 } 

void serialEvent() {  

 char inchar = (char)Serial.read();  

 inputstring += inchar;  

 if(inchar == '\r') {input_stringcomplete = true;}  

 }   

void loop(){  

 if (input_stringcomplete){  

 myserial.print(inputstring);  

 inputstring = "";  

 input_stringcomplete = false;  

 } 

while (myserial.available()) {  

 char inchar = (char)myserial.read();  

 sensorstring += inchar;  

 if (inchar == '\r') {sensor_stringcomplete = true;} 

} 
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if (sensor_stringcomplete){  

 Serial.print(sensorstring);  

 sensorstring = "";  

 sensor_stringcomplete = false;  

 } 

} 

 

 

 

 

โค๊ด 

เซนเซอร์วัดอุณหภูมอิากาศและความช้ืน AM2302 
/* 

  AM2302 Temperature / Humidity Sensor (DHT22) 

  Current Code 

  Created by Derek Erb 30/01/2013 

  Modified 30/01/2013 

  Requirement : Arduino + AM2302 sensor connected to pin 2 

  DHT Library from: 
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  https://github.com/adafruit/DHT-sensor-library 

  v0.03 Delays and formatting 

  v0.02 Delay 3 seconds between readings 

*/ 

#include "DHT.h"          // DHT & AM2302 library 

// Version number 

const float fVerNum = 0.03; 

// Data pin connected to AM2302 

#define DHTPIN 2 

#define DHTTYPE DHT22       // DHT 22  (AM2302) 

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE);   // LED pins 

////////////////////////////////////////////////////// 

// 

// SETUP 

// 

void setup() { 

  // Setup serial monitor 

  Serial.begin(9600); 

  // Wait 3 seconds 

  delay(3000); 

  Serial.println(F("\nAM2302 Sensor")); 

  Serial.print(F("Version : ")); 

  Serial.println(fVerNum); 

  Serial.println(F("Arduino - Derek Erb\n")); 

  delay(5000); 
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  dht.begin(); 

} 

void loop() {  

  // Reading temperature or humidity takes about 250 milliseconds! 

  // Sensor readings may also be up to 2 seconds 'old' (its a very slow sensor) 

  float h = dht.readHumidity(); 

  float t = dht.readTemperature(); 

  // check if returns are valid, if they are NaN (not a number) then something went wrong! 

  if (isnan(t) || isnan(h)) { 

    Serial.println(F("Failed to read from DHT")); 

  } 

  else { 

    Serial.print(F("Humidity: "));  

    Serial.print(h); 

    Serial.print(F(" %\t")); 

    Serial.print(F("Temperature: "));  

    Serial.print(t); 

    Serial.println(F(" C")); 

  } 

  // Wait 3 seconds 

  delay(3000); 

} 
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รูปที่/2.17//การต่อใชง้านการใช้งาน RTC (Real Time Clock) กบับอร์ด Arduino ที่มา   
http://www.arduino.in.th/ 

โค๊ด 

Tiny RTC I2C 
#include <Wire.h> 

#include "RTClib.h" 

RTC_DS1307 RTC; 

  

void setup () { 

  //Initialize the serial port, wire library and RTC module 

    Serial.begin(9600); 

    Wire.begin(); 

    RTC.begin(); 

    //If we remove the comment from the following line, we will set up the 

module time and date with the computer one 

    //RTC.adjust(DateTime(__DATE__, __TIME__)); 

} 

void loop () { 

    DateTime now = RTC.now(); 

    //We print the day 

    Serial.print(now.day(), DEC); 

    Serial.print('/'); 

    //We print the month 

    Serial.print(now.month(), DEC); 

    Serial.print('/'); 

    //We print the year 

http://www.arduino.in.th/
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    Serial.print(now.year(), DEC); 

    Serial.print(' '); 

    //We print the hour 

    Serial.print(now.hour(), DEC); 

    Serial.print(':'); 

    //We print the minutes 

    Serial.print(now.minute(), DEC); 

    Serial.print(':'); 

    //We print the seconds 

    Serial.print(now.second(), DEC); 

    Serial.println(); 

    //We check the time and sent through the serial port every 3s 

    delay(3000); 

} 

 

 
 

รูปที่/2.19//การต่อใชง้าน SD Card Moduleกบับอร์ดArduin ที่มา   http://www.arduino.in.th/ 
โค๊ด   SD card 

 

Sd2Card card; 

SdVolume volume; 

SdFile root; 

http://www.arduino.in.th/
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const int chipSelect = 4;   // 4 for Arduino boards, might be different in other non-Arduino 

boards. 

 

// we'll use the initialization code from the utility libraries 

// since we're just testing if the card is working! 

if (!card.init(SPI_HALF_SPEED, chipSelect)) { 

 Serial.println("initialization failed. Things to check:"); 

 Serial.println("* is a card is inserted?"); 

 Serial.println("* Is your wiring correct?"); 

 Serial.println("* did you change the chipSelect pin to match your shield or 

module?"); 

 return; 

}  

else { 

 Serial.println("Wiring is correct and a card is present.");  

} 

 

// print the type of card 
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Serial.print("\nCard type: "); 

switch(card.type()) { 

 case SD_CARD_TYPE_SD1: 

  Serial.println("SD1"); 

  break; 

 case SD_CARD_TYPE_SD2: 

  Serial.println("SD2"); 

  break; 

 case SD_CARD_TYPE_SDHC: 

  Serial.println("SDHC"); 

  break; 

 default: 

  Serial.println("Unknown"); 

} 

// Now we will try to open the 'volume'/'partition' - it should be FAT16 or FAT32 

if (!volume.init(card)) { 

 Serial.println("Could not find FAT16/FAT32 partition.\nMake sure you've formatted 

the card"); 
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 return; 

} 

// print the type and size of the first FAT-type volume 

uint32_t volumesize; 

Serial.print("\nVolume type is FAT"); 

Serial.println(volume.fatType(), DEC); 

Serial.println(); 

volumesize = volume.blocksPerCluster();    // clusters are collections of blocks 

volumesize *= volume.clusterCount();       // we'll have a lot of clusters 

volumesize *= 512;                            // SD card blocks are always 512 bytes 

Serial.print("Volume size (bytes): "); 

Serial.println(volumesize); 

Serial.print("Volume size (Kbytes): "); 

volumesize /= 1024; 

Serial.println(volumesize); 

Serial.print("Volume size (Mbytes): "); 

volumesize /= 1024; 

Serial.println(volumesize); 
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Serial.println("\nFiles found on the card (name, date and size in bytes): "); 

root.openRoot(volume); 

 

// list all files in the card with date and size 

root.ls(LS_R | LS_DATE | LS_SIZE); 

 

 

 

รูปที่/2.24//การเช่ือมต่อควบคุมจอแสดงผล LCD กบับอร์ด Arduino MEGA โครงสร้างภายใน
ของ Controller PCD8544 ที่มา http://www.arduino.in.th/ 

 
โค๊ด 

NOKIA 5110  LCD 

#define PIN_SCE   7 

http://www.arduino.in.th/
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#define PIN_RESET 6 

#define PIN_DC    5 

#define PIN_SDIN  4 

#define PIN_SCLK  3 

 

#define LCD_C     LOW 

#define LCD_D     HIGH 

#define LCD_X     84 

#define LCD_Y     48 

static const byte ASCII[][5] = 

{ 

 {0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00} // 20   

,{0x00, 0x00, 0x5f, 0x00, 0x00} // 21 ! 

,{0x00, 0x07, 0x00, 0x07, 0x00} // 22 " 

,{0x14, 0x7f, 0x14, 0x7f, 0x14} // 23 # 

,{0x24, 0x2a, 0x7f, 0x2a, 0x12} // 24 $ 

,{0x23, 0x13, 0x08, 0x64, 0x62} // 25 % 

,{0x36, 0x49, 0x55, 0x22, 0x50} // 26 & 
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,{0x00, 0x05, 0x03, 0x00, 0x00} // 27 ' 

,{0x00, 0x1c, 0x22, 0x41, 0x00} // 28 ( 

,{0x00, 0x41, 0x22, 0x1c, 0x00} // 29 ) 

,{0x14, 0x08, 0x3e, 0x08, 0x14} // 2a * 

,{0x08, 0x08, 0x3e, 0x08, 0x08} // 2b + 

,{0x00, 0x50, 0x30, 0x00, 0x00} // 2c , 

,{0x08, 0x08, 0x08, 0x08, 0x08} // 2d - 

,{0x00, 0x60, 0x60, 0x00, 0x00} // 2e . 

,{0x20, 0x10, 0x08, 0x04, 0x02} // 2f / 

,{0x3e, 0x51, 0x49, 0x45, 0x3e} // 30 0 

,{0x00, 0x42, 0x7f, 0x40, 0x00} // 31 1 

,{0x42, 0x61, 0x51, 0x49, 0x46} // 32 2 

,{0x21, 0x41, 0x45, 0x4b, 0x31} // 33 3 

,{0x18, 0x14, 0x12, 0x7f, 0x10} // 34 4 

,{0x27, 0x45, 0x45, 0x45, 0x39} // 35 5 

,{0x3c, 0x4a, 0x49, 0x49, 0x30} // 36 6 

,{0x01, 0x71, 0x09, 0x05, 0x03} // 37 7 

,{0x36, 0x49, 0x49, 0x49, 0x36} // 38 8 
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,{0x06, 0x49, 0x49, 0x29, 0x1e} // 39 9 

,{0x00, 0x36, 0x36, 0x00, 0x00} // 3a : 

,{0x00, 0x56, 0x36, 0x00, 0x00} // 3b ; 

,{0x08, 0x14, 0x22, 0x41, 0x00} // 3c < 

,{0x14, 0x14, 0x14, 0x14, 0x14} // 3d = 

,{0x00, 0x41, 0x22, 0x14, 0x08} // 3e > 

,{0x02, 0x01, 0x51, 0x09, 0x06} // 3f ? 

,{0x32, 0x49, 0x79, 0x41, 0x3e} // 40 @ 

,{0x7e, 0x11, 0x11, 0x11, 0x7e} // 41 A 

,{0x7f, 0x49, 0x49, 0x49, 0x36} // 42 B 

,{0x3e, 0x41, 0x41, 0x41, 0x22} // 43 C 

,{0x7f, 0x41, 0x41, 0x22, 0x1c} // 44 D 

,{0x7f, 0x49, 0x49, 0x49, 0x41} // 45 E 

,{0x7f, 0x09, 0x09, 0x09, 0x01} // 46 F 

,{0x3e, 0x41, 0x49, 0x49, 0x7a} // 47 G 

,{0x7f, 0x08, 0x08, 0x08, 0x7f} // 48 H 

,{0x00, 0x41, 0x7f, 0x41, 0x00} // 49 I 

,{0x20, 0x40, 0x41, 0x3f, 0x01} // 4a J 
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,{0x7f, 0x08, 0x14, 0x22, 0x41} // 4b K 

,{0x7f, 0x40, 0x40, 0x40, 0x40} // 4c L 

,{0x7f, 0x02, 0x0c, 0x02, 0x7f} // 4d M 

,{0x7f, 0x04, 0x08, 0x10, 0x7f} // 4e N 

,{0x3e, 0x41, 0x41, 0x41, 0x3e} // 4f O 

,{0x7f, 0x09, 0x09, 0x09, 0x06} // 50 P 

,{0x3e, 0x41, 0x51, 0x21, 0x5e} // 51 Q 

,{0x7f, 0x09, 0x19, 0x29, 0x46} // 52 R 

,{0x46, 0x49, 0x49, 0x49, 0x31} // 53 S 

,{0x01, 0x01, 0x7f, 0x01, 0x01} // 54 T 

,{0x3f, 0x40, 0x40, 0x40, 0x3f} // 55 U 

,{0x1f, 0x20, 0x40, 0x20, 0x1f} // 56 V 

,{0x3f, 0x40, 0x38, 0x40, 0x3f} // 57 W 

,{0x63, 0x14, 0x08, 0x14, 0x63} // 58 X 

,{0x07, 0x08, 0x70, 0x08, 0x07} // 59 Y 

,{0x61, 0x51, 0x49, 0x45, 0x43} // 5a Z 

,{0x00, 0x7f, 0x41, 0x41, 0x00} // 5b [ 

,{0x02, 0x04, 0x08, 0x10, 0x20} // 5c ¥ 
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,{0x00, 0x41, 0x41, 0x7f, 0x00} // 5d ] 

,{0x04, 0x02, 0x01, 0x02, 0x04} // 5e ^ 

,{0x40, 0x40, 0x40, 0x40, 0x40} // 5f _ 

,{0x00, 0x01, 0x02, 0x04, 0x00} // 60 ` 

,{0x20, 0x54, 0x54, 0x54, 0x78} // 61 a 

,{0x7f, 0x48, 0x44, 0x44, 0x38} // 62 b 

,{0x38, 0x44, 0x44, 0x44, 0x20} // 63 c 

,{0x38, 0x44, 0x44, 0x48, 0x7f} // 64 d 

,{0x38, 0x54, 0x54, 0x54, 0x18} // 65 e 

,{0x08, 0x7e, 0x09, 0x01, 0x02} // 66 f 

,{0x0c, 0x52, 0x52, 0x52, 0x3e} // 67 g 

,{0x7f, 0x08, 0x04, 0x04, 0x78} // 68 h 

,{0x00, 0x44, 0x7d, 0x40, 0x00} // 69 i 

,{0x20, 0x40, 0x44, 0x3d, 0x00} // 6a j  

,{0x7f, 0x10, 0x28, 0x44, 0x00} // 6b k 

,{0x00, 0x41, 0x7f, 0x40, 0x00} // 6c l 

,{0x7c, 0x04, 0x18, 0x04, 0x78} // 6d m 

,{0x7c, 0x08, 0x04, 0x04, 0x78} // 6e n 
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,{0x38, 0x44, 0x44, 0x44, 0x38} // 6f o 

,{0x7c, 0x14, 0x14, 0x14, 0x08} // 70 p 

,{0x08, 0x14, 0x14, 0x18, 0x7c} // 71 q 

,{0x7c, 0x08, 0x04, 0x04, 0x08} // 72 r 

,{0x48, 0x54, 0x54, 0x54, 0x20} // 73 s 

,{0x04, 0x3f, 0x44, 0x40, 0x20} // 74 t 

,{0x3c, 0x40, 0x40, 0x20, 0x7c} // 75 u 

,{0x1c, 0x20, 0x40, 0x20, 0x1c} // 76 v 

,{0x3c, 0x40, 0x30, 0x40, 0x3c} // 77 w 

,{0x44, 0x28, 0x10, 0x28, 0x44} // 78 x 

,{0x0c, 0x50, 0x50, 0x50, 0x3c} // 79 y 

,{0x44, 0x64, 0x54, 0x4c, 0x44} // 7a z 

,{0x00, 0x08, 0x36, 0x41, 0x00} // 7b { 

,{0x00, 0x00, 0x7f, 0x00, 0x00} // 7c | 

,{0x00, 0x41, 0x36, 0x08, 0x00} // 7d } 

,{0x10, 0x08, 0x08, 0x10, 0x08} // 7e ← 

,{0x78, 0x46, 0x41, 0x46, 0x78} // 7f ← 

}; 
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void LcdCharacter(char character) 

{ 

  LcdWrite(LCD_D, 0x00); 

  for (int index = 0; index < 5; index++) 

  { 

    LcdWrite(LCD_D, ASCII[character - 0x20][index]); 

  } 

  LcdWrite(LCD_D, 0x00); 

} 

void LcdClear(void) 

{ 

  for (int index = 0; index < LCD_X * LCD_Y / 8; index++) 

  { 

    LcdWrite(LCD_D, 0x00); 

  } 

} 

 

void LcdInitialise(void) 
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{ 

  pinMode(PIN_SCE, OUTPUT); 

  pinMode(PIN_RESET, OUTPUT); 

  pinMode(PIN_DC, OUTPUT); 

  pinMode(PIN_SDIN, OUTPUT); 

  pinMode(PIN_SCLK, OUTPUT); 

  digitalWrite(PIN_RESET, LOW); 

  digitalWrite(PIN_RESET, HIGH); 

  LcdWrite(LCD_C, 0x21 );  // LCD Extended Commands. 

  LcdWrite(LCD_C, 0xB1 );  // Set LCD Vop (Contrast).  

  LcdWrite(LCD_C, 0x04 );  // Set Temp coefficent. //0x04 

  LcdWrite(LCD_C, 0x14 );  // LCD bias mode 1:48. //0x13 

  LcdWrite(LCD_C, 0x0C );  // LCD in normal mode. 

  LcdWrite(LCD_C, 0x20 ); 

  LcdWrite(LCD_C, 0x0C ); 

} 

void LcdString(char *characters) 

{ 



78 

  while (*characters) 

  { 

    LcdCharacter(*characters++); 

  } 

} 

void LcdWrite(byte dc, byte data) 

{ 

  digitalWrite(PIN_DC, dc); 

  digitalWrite(PIN_SCE, LOW); 

  shiftOut(PIN_SDIN, PIN_SCLK, MSBFIRST, data); 

  digitalWrite(PIN_SCE, HIGH); 

} 

void setup(void) 

{ 

  LcdInitialise(); 

  LcdClear(); 

  LcdString("Hello World!"); 

} 
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void loop(void) 

{ 

} 

 
 

รูปที่/2.28//การต่อใชง้านกบับอร์ด Arduino ที่มา http://www.micontechlab.com/ 
 
 

// Basic 4 Realy board connection 

// Each relay is turned on for 2 seconds and then off. 

// You can here them click as there state changes from off to on and on to 

// off. 

// You will also see the corresponding Red LED on the 4 Relay board 

// light up when the relay is on. 

  

 //  define names for the 4 Digital pins On the Arduino 7,8,9,10 

 //  These data pins link to 4 Relay board pins IN1, IN2, IN3, IN4 

 

#define RELAY1  6                         

http://www.micontechlab.com/
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#define RELAY2  7                         

#define RELAY3  8                         

#define RELAY4  9 

  

void setup() 

{     

// Initialise the Arduino data pins for OUTPUT 

  pinMode(RELAY1, OUTPUT);        

  pinMode(RELAY2, OUTPUT); 

  pinMode(RELAY3, OUTPUT); 

  pinMode(RELAY4, OUTPUT); 

} 

  

 void loop() 

{ 

   digitalWrite(RELAY1,LOW);           // Turns ON Relays 1 

   delay(2000);                                      // Wait 2 seconds 

   digitalWrite(RELAY1,HIGH);          // Turns Relay Off 

  

   digitalWrite(RELAY2,LOW);           // Turns ON Relays 2 

   delay(2000);                                      // Wait 2 seconds 

   digitalWrite(RELAY2,HIGH);          // Turns Relay Off 

  

   digitalWrite(RELAY3,LOW);           // Turns ON Relays 3 
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   delay(2000);                                      // Wait 2 seconds 

   digitalWrite(RELAY3,HIGH);          // Turns Relay Off 

  

   digitalWrite(RELAY4,LOW);           // Turns ON Relays 4 

   delay(2000);                                      // Wait 2 seconds 

   digitalWrite(RELAY4,HIGH);          // Turns Relay Off         

 } 
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1. ช่ือ - นามสกุล (ภาษาไทย)  นายวรุตม์ บุญเล่ียม 
    ช่ือ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ)  Mr. Waroot Boonliam 
2. เลขหมายบัตรประจ าตัวประชาชน 3 779800011 03 2 
3. ต าแหน่งปัจจุบัน  พนักงานมหาวิทยาลัย (อาจารย์) 
4. หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อได้สะดวก พร้อมหมายเลขโทรศัพท์ท่ีท างาน โทรศัพท์มือถือ 
โทรสาร และไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์ (e-mail) 

คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ ถ.
เพชรเกษม ต.หนองแก อ.หัวหิน จ.ประจวบคีรีขันธ์ 77110 โทรศัพท์ 0-3261-8500 ต่อ 4033
โทรสาร 0-3261-8570 E-nail k_waroot@yahoo.com ,waroot.boo@rmutr.ac.th 
5. ประวัติการศึกษา 

ปีท่ีจบ ระดับ 
ปริญญา 

ช่ือย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา สถาบัน ประเทศ 

2552 ปริญญาโท วท.ม. เทคโนโลยี
คอมพิวเตอร์
เพื่อการศึกษา 

มหาวิทยาลัยราช
ภัฏเพชรบุรี 

ไทย 

2543 ปริญญาตร ี วศ.บ. วิศวกรรม
คอมพิวเตอร์ 

มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีมหา

นคร 

ไทย 

 
6. สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา) ระบุสาขาวิชาการ 

- ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
7. ประสบการณ์ท่ีเกี่ยวข้องกับการบริหารงานวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ โดยระบุ
สถานภาพในการท าการวิจัยว่าเป็นผู้อ านวยการแผนงานวิจัย หัวหน้าโครงการวิจัย หรือผู้ร่วมวิจัย
ในแต่ละข้อเสนอการวิจัย  
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1. ช่ือ - นามสกุล (ภาษาไทย)  นายพรประสิทธิ์ บุญทอง 
    ช่ือ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ)  Mr. Pornprasit Boontong 
2. เลขหมายบัตรประจ าตัวประชาชน 3 8102 00065 561 
3.  ต าแหน่งปัจจุบัน  อาจารย์ 7  
4. หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อได้สะดวก พร้อมหมายเลขโทรศัพท์ท่ีท างาน โทรศัพท์มือถือ 

โทรสาร และไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์ (e-mail) 
คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ ถ.

เพชรเกษม ต.หนองแก อ.หัวหิน จ.ประจวบคีรีขันธ์ 77110 โทรศัพท์ 0-3261-8500 ต่อ 4033 
โทรสาร 0-3261-8570 E-nail pornprasit@rmutr.ac.th 
5. ประวัติการศึกษา 

ปีท่ีจบ ระดับ 
 ปริญญา 

ช่ือย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา สถาบัน ประเทศ 

2550 ปริญญาโท วศ.ม. วิศวกรรม 
คอมพิวเตอร์ 

สถาบัน 
เทคโนโลยี 

พระจอมเกล้า 
เจ้าคุณทหาร 
ลาดกระบัง 

ไทย 

2539 ปริญญาตร ี วศ.บ. วิศวกรรม 
คอมพิวเตอร์ 

สถาบัน 
เทคโนโลยี 
ราชมงคล 

ไทย 

 
6. สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา) ระบุสาขาวิชาการ 

- ระบบเครือข่าย 
- ระบบฐานข้อมูล 

7. ประสบการณ์ท่ีเกี่ยวข้องกับการบริหารงานวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ โดยระบุ
สถานภาพในการท าการวิจัยว่าเป็นผู้อ านวยการแผนงานวิจัย หัวหน้าโครงการวิจัย หรือผู้ร่วม
วิจัยในแต่ละข้อเสนอการวิจัย  
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1. ช่ือ - นามสกุล (ภาษาไทย)  นายอาทิตย์ อยู่เย็น 
       ช่ือ - นามสกุล (ภาษาอังกฤษ)  Mr. Arthit Yooyen 

2. เลขหมายบัตรประจ าตัวประชาชน 3 770100018 38 4 
3. ต าแหน่งปัจจุบัน  พนักงานมหาวิทยาลัย (อาจารย์) 
4. หน่วยงานและสถานท่ีอยู่ท่ีติดต่อได้สะดวก พร้อมหมายเลขโทรศัพท์ท่ีท างาน โทรศัพท์มือถือ 
โทรสาร และไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์ (e-mail) 

คณะอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลรัตนโกสินทร์ ถ.
เพชรเกษม ต.หนองแก อ.หัวหิน จ.ประจวบคีรีขันธ์ 77110 โทรศัพท์ 0-3261-8500 ต่อ 4033 
โทรสาร 0-3261-8570 E-nail thit19@hotmail.com, thit19@gmail.com 
5. ประวัติการศึกษา 

ปีท่ีจบ ระดับ 
ปริญญา 

ช่ือย่อ
ปริญญา 

สาขาวิชา สถาบัน ประเทศ 

2554 ปริญญาโท วท.ม. เทคโนโลยี 
สารสนเทศ 

มหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีมหา

นคร 

ไทย 

2547 ปริญญาตร ี อส.บ. เทคโนโลยี 
คอมพิวเตอร์ 

สถาบัน
เทคโนโลยี 

ราชมงคล วข.วัง
ไกลกังวล 

ไทย 

 
6. สาขาวิชาการท่ีมีความช านาญพิเศษ (แตกต่างจากวุฒิการศึกษา) ระบุสาขาวิชาการ 

- ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
7. ประสบการณ์ท่ีเกี่ยวข้องกับการบริหารงานวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ โดยระบุ
สถานภาพในการท าการวิจัยว่าเป็นผู้อ านวยการแผนงานวิจัย หัวหน้าโครงการวิจัย หรือผู้ร่วมวิจัย
ในแต่ละข้อเสนอการวิจัย  
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