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บทคัดย่อ 
 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์ในการสร้างระบบต้นแบบเครื่อง PLC (Programmable 
Logic Controller) ในอุตสาหกรรมบ่อเลี้ยงกุ้ง ระบบมีใช้ภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรมร่วมกับ
ระบบควบคุมอัตโนมัติพีแอลซี (PLC) ในการสร้างเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ ระบบสามารถ
ตั้งเวลาการให้อาหารกุ้งกุลาดำประกอบด้วยมีเซนเซอรสามารถตรวจเช็คปริมาณอาหารใน
ถังบรรจุ มอเตอร์มีความเร็วรอบของชุดจ่ายอาหาร 2750 รอบ/นาที การกระจายอาหารมี
การกระจายตัวที่มีลักษณะหว่านกระจายเป็นแบบเม็ดฝน และสามารถบอกระยะทางการ
หว่านกระจายอาหารเม็ดได้ ซึ่งจากการทดสอบประสิทธิภาพ พบว่าการหว่านอาหารเม็ด
ขนาดความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 ซม. ,0.5 ซม. และ 0.7 ซม. ทั ้ง 3 ขนาดมา
เปรียบเทียบประสิทธิภาพ ทั้ง 10 ครั้ง พบว่าในการหว่านอาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 0.3 ซม. การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ยอยู่ที่ 46.67 ซม. การหว่านอาหารเม็ดกลาง
ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 ซม.มีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ 70.73 ซม. และอาหารเม็ดใหญ่ความ
ยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 ซม. ไม่สามารถหว่านหรือจ่ายอาหารเม็ดออกมาได้เนื่องจากมี
ขนาดใหญ่กว่าช่องหัวจ่ายอาหารของเครื่องให้อาหารให้กุ้งอัตโนมัติ  การทรงตัวของเครื่อง 
สามารถลอยบนผิวน้ำได้และเคลื่อนที่บนผิวน้ำไดด้้วยระบบควบคุมอัตโนมัติพีแอลซี (PLC)  
 

คำสำคัญ:    พีแอลซี / Inductive Proximity Sensors / เครื่องให้อาหารกุ้ง  
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Abstract 
This research aims to create a PLC (Programmable Logic Controller) 

prototype system in the shrimp pond industry. The system uses the ladder 
diagram language in conjunction with PLC automatic control systems to create 
tiger shrimp feeders. The system can set the feeding time for tiger shrimp 
consisting of a sensor, can check the amount of feed in the tank. The motor 
has a dispensing unit speed of 2750 rpm. Food distribution has a raindrop 
distribution and can indicate the distance of sowing. Performance testing It 
was found that the sowing of granulated feed in length of 0.3 cm, 0.5 cm and 
0.7 cm in diameter. All 3 sizes were compared with 10 times, it was found that 
in sowing small grain feed with a diameter length of 0.3 cm, the sowing on the 
left had an average of 46.67 cm, the sowing of medium grain with a diameter 
length of 0.5 cm had an average of 70.73 cm, and in large grain feed with a 
diameter length of 0.7 cm. Grain feed cannot be sown or dispensed out 
because it is larger than the dispenser compartment of the automatic shrimp 
feeder. Machine balancing It can float on the surface and move on the surface 
with PLC automatic control system.  

 

Keywords:     PLC / Inductive Proximity Sensors / Shrimp Feeders 



Advanced Science Journal, Vol. 23 No. 2, July - December 2023 
 

R158 วารสารก้าวทันโลกวิทยาศาสตร์ ปีท่ี 23 ฉบับท่ี 2 กรกฎาคม - ธันวาคม 2566 

 

บทนำ 
ในปัจจุบันอาชีพเกษตรกรการเลี้ยงกุ้งของชุมชนบางกระดี่ ถือว่าเป็นอาชีพหลัก มี

อาชีพรับจ้างเป็นอาชีพเสริม เนื่องด้วยยุคสมัยทำให้คน ในปัจจุบันต้องหาอาชีพเสริมที่มี
รายได้เพิ่มพูนมาเลี้ยงครอบครัว ตัวอย่างเช่น นายธงชัย แย้มสัตย์ธรรม เกษตรกรผู้เลี้ยงกุ้ง 
พื้นที่ ซอยบางกระดี่ 43 ถนนพระราม2 แขวงแสมดำ เขตบางขุนเทียน กรุงเทพมหานคร
และพ้ืนที่จังหวัดสมุทรสาคร ในกลุ่มผู้เลี้ยงกุ้ง ให้ข้อมูลการเลี้ยงกุ้งกุลาดำในบ่อเลี้ยงของตน
ว่า วิถีการเลี้ยงกุ้งกุลาดำในบ่อของตนจะเลี้ยงตามธรรมชาติ ใช้ระบบเปิด-ปิดน้ำแบบแมน
นวล (Manual) คือใช้ระบบการหมุนเวียนน้ำในบ่อเลี้ยงกุ้งแบบ เปิด-ปิด น้ำจากลำคลอง
ใหญ ่เข้า – ออก บ่อเลี้ยงกุ้งกุลาดำตามช่วง น้ำขึ้น-น้ำลง ตามธรรมชาติ  วิธีการให้อาหารที่
เกษตรใช้คือ การพายโฟม  โฟมมีลักษณะเป็นแผ่นสีเหลี ่ยมพื ้นผ้าขนาด 100  x 100 
เซนติเมตร เกษตรกรจะพายโฟม ไปบริเวณบ่อเลี้ยงกุ้งเพื่อหว่านอาหารให้กุ้งกุลาดำในบ่อ
กิน อาหารที่เกษตรกรให้กุ้งกินมี 2 ชนิด ชนิดแรกคือ อาหารเม็ด เกษตรกรจะให้อาหารเม็ด
ในบ่อเลี้ยงกุ้งกุลาดำของตนในช่วงระยะเวลาการชำกุ้งกุลา คือ ช่วงแรกของการปล่อยกุ้ง
กุลาดำมีอายุประมาณ 10-15 วัน [1] เพ่ือสามารถให้อาหารได้ทั่วถึงตลอดระยะเวลาการชำ
กุ้งกุลาดำ เกษตรกรจำเป็นต้องให้อาหารที่เป็นเวลา อธิบายได้ว่า เช่นวันแรกของการให้
อาหารกำหนดให้เวลา 08.00น. วันต่อไปต้องให้เวลานี้เท่านั้นให้ผิดเวลาไม่ได้เนื่องจากจะ
ส่งผลทำให้กุ้งกุลากินกันเองและให้อาหารวันละ 1 มื้อ ปัญหาที่เกษตรกรพบคือเกษตรกรมี
อาชีพเสริมจากอื่นทำให้กุ้งกุลาดำในบ่อกินอาหารไม่ตรงเวลาส่งผลให้กุ้งกุลาดำกินกันเอง 
วิธีการจับกุ้งของเกษตรกรคือใช้ ดักกุ้งทิ้งไว้ในช่วงเวลากลางคืน ในช่วงเวลา 05.00 – 
06.00น. เกษตรจะไปเก็บอุปกรณส์ามารถดักกุ้งได้ 10 กิโลกรัม และนำเอากุ้งไปขายสู่ตลาด 
ในช่วงระยะเวลา 1 ปีที่เลี้ยงกุ้งเกษตรกรใช้วิธีการจับกุ้งกุลาดำแบบสูบน้ำออกจากบ่อเลี้ยง
กุ้งปีล่ะ 1 ครั้ง เพื่อเป็นการตากพื้นดิน [2] และกำจัดปลาออกจากบ่อเลี้ยงกุ้งกุลาดำเพราะ
ปลาในบ่อนั้นจะกินกุ้งกุลาดำ  

ดังนั้นจากข้อมูล เกษตรกรผู้เลี้ยงกุ้งทำให้คณะผู้วิจัยทราบถึงปัญหาที่เกษตรกรพบ
คือ การให้อาหารที่ต้องให้อาหารกุ้งกุลาดำเป็นเวลาอย่างสม่ำเสมอและผู้จัดทำโครงงานวิจัย
มีแนวคิดที่จะสร้างเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำโดยควบคุมการทำงานด้วยระบบพีแอลซี (PLC) 
เพื่ออำนวยความสะดวกในการให้อาหารกุ้งกุลาดำรวมถึงแก้ปัญหาการให้อาหารกุ้งที ่ไม่
ทั่วถึงและสม่ำเสมอเพ่ือให้ดีขึ้น  
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วัสดุและวิธีการ 
1. การออกแบบโครงสร้างระบบต้นแบบเครื่อง PLC ในอุตสาหกรรมบ่อเลี้ยงกุ้ง 

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ภาพที่ 1. ไดอะแกรมของเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 
  

งานวิจัยนี้ได้ออกแบบโปรแกรมควบคุมการให้อาหารกุ้งกุลาดำด้วยพีแอลซี (PLC) 
โดยใช้เครื่องพีแอลซี (PLC) รุ่น LOGO มีจำนวน 6 อินพุต และ 4 เอาท์พุต เพื่อให้สะดวก
ต่อการนำไปใช้งานในการให้อาหารกุ้งกุลาดำ ในการออกแบบชิ้นงานใช้ถังขนาด 200 ลิตร 
เต็มใบสีน้ำเงินทึบไม่สามารถมองเห็นอาหาร และ มีความสูงของตัวเครื่อง 170 เซนติเมตร 
มีระบบเบรคเพื่อให้มอเตอร์หยุดทันทีหลังจากปิดเครื่องป้องกันการไหลออกของอาหาร
บริเวณตัวเครื่อง โครงสร้างทำจากเหล็กเพ่ือสามารถรองรับน้ำหนักของการติดตั้งอุปกรณ์ทำ
ให้เกิดความแข็งแรงและมั่นคงแก่ชิ้นงาน การหว่านจ่ายอาหารนำมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
24 โวลต์ 350 วัตต์ ใช้กระแส 10 แอมป ์และใช้หม้อแปลงไฟฟ้า 220 โวลต์ จกการใช้ไฟฟ้า
กระแสสลับให้เป็นไฟฟ้ากระแสตรง 24 โวลต์ กระแสตรง 20 แอมป์ เพื่อเป็นแหล่งจ่าย
พลังงานให้กับระบบต้นแบบ 

2. อุปกรณ์ในการออกแบบเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 

  2.1 พีแอลซี (PLC:Programmable Logic Controller)   
 พีแอลซี (PLC)  เป็นเครื ่องควบคุมอัตโนมัติในโรงงานอุตสาหกรรมที ่เขียน
โปรแกรมได้ถูกสร้างและพัฒนาขึ้นมาเพ่ือทดแทนวงจรรีเลย์ อันเนื่องมาจากความต้องการ
ของผู้วิจัยทีจ่ำนำมาใช้เครื่องควบคุมที่มีราคาถูกสามารถใช้งานได้อย่างเอนกประสงค์ ค.ศ.
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1970-1979 ได้มีการพัฒนาให้พีแอลซี (PLC) มีการประมวลผลที่เร็วมากขึ้น ความสามารถ
ในการสื่อสารข้อมูลระหว่าง พีแอลซี (PLC) กับพีแอลซี (PLC) โดยระบบแรกคือ ม๊อดบัส  
( Modbus) ของโมดิคอน (Modicon)  เริ่มมีการใช้อินพุท และเอาท์พุท (Input/Output) 
ที ่เป็นสัญญาณอนาล็อก (Analog) [3] ค.ศ.1980-1989 มีความพยายามที ่จะสร้าง
มาตรฐานในการสื่อสารข้อมูลของพีแอลซี (PLC) โดยบริษัท เจเนอรัล มอเตอร์ (General 
Motor) ได้สร้างโปรโตคอลที่เรียกว่า เอ็ม เอ พี (MAP: manufacturing automation 
protocal) ขนาดของพีแอลซี (PLC) ลดลงเรื่อย ๆ ซึ่งการผลิตซอฟแวร์ที่สามารถเขียน
โปรแกรมพีแอลซี (PLC) ด้วยภาษาแซมบอริค (symbolic) ให้สามารถโปรแกรมผ่านทาง 
พีซี (PC: personal computer) แทนที่จะเขียนโปรแกรมผ่านทางแฮนเฮล (handheld) 
หรือ โปรแกรมมิง เทอร์มินอลล (programing terminal) ปัจจุบันได้มีความพยายามใน
การที่จะทำให้ภาษาที่ใช้ในการโปรแกรมพีแอลซี (PLC)  มีมาตราฐานเดียวกันโดยใช้
มาตรฐาน IEC1131-3 สามารถเขียนโปรแกรมพีแอลซี (PLC) ได้ [4] ซึ่งงานวิจัยนี้ได้นำ
ระบบ PLC  รุ ่น LOGO ยี่ห้อ SIEMENS นำมาสร้างระบบควบคุมการจ่ายอาหารให้กับ
ระบบต้นแบบเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ โดยในการคุมคุมจะนำภาษา Ladder Diagram 
Language มาเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานของระบบการหว่านจ่ายอาหารและระบบ
ตรวจจับด้วย เซนเซอร์ (Sensor) พร๊อกซิมิตี้สวิตซ์ (Proximity Switch) ในการบอก
ระดับอาหารที่เหลือในถังบรรจุด้วย  

 

ภาพที่ 2 ภาพพีแอลซี (PLC)รุ่น LOGO ยี่ห้อ SIEMENS 
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ภาพที่ 3 ลักษณะโครงสร้างภายในของพีแอลซี (PLC)   
 

2.2. ภาษาที่ใช้สำหรับพีแอลซี (PLC)  
     ภาษาแลดเดอร์ (Ladder Language) เป็นภาษาที่ใช้ในการเขียนโปรแกรม 

PLC Ladder Diagram Language ประกอบด้วยสัญลักษณ์หน้าสัมผัส ซึ่งรูปแบบจะมี
ลักษณะคล้ายวงจรของรีเลย์จึงทำให้ การเขียนโปแกรมด้วยภาษาแลดเดอร์จะมีความ
สะดวกในการเขียนและตรวจได้ง่ายจึงทำให้การเขียนแบบนี้เป็นที่นิยม ระดับงานที่ใช้
ควบค ุมจะม ีท ั ้ งจากวงจรแบบธรรมดาจนถ ึงแบบซ ีเคว ็นซ ์ ในล ักษณะเป ิด -ปิด 
ภาษาแลดเดอร์จะเป็นภาษาพื้นฐานที่ใช้งานตั้งแต่พีแอลซี (PLC) ขนาดเล็กเป็นต้นไป [5]
  

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4 ภาษา Ladder Diagram Language 
 

      2.3 เซนเซอร์ (Sensor) พร๊อกซิมิตี้สวิตซ์ (Proximity Switch) 
      เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ทำหน้าที่เป็นเซนเซอร์ (sensor) หรือตรวจจับ
วัตถุที่เข้ามาใกล้ หรือเข้ามาที่บริเวณระยะตรวจจับ ตัวมันจะทำงานโดยเปิด-ปิด (On – 
off Circuit) ที่วงจรภาคเอาท์พุต (Output )  แบ่งตามโครงสร้างและประเภทของการ
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ตรวจจับวัตถุแบ่งออกเป็น 2 ชนิดคือชนิดอินดัคทีฟ ( Inductive Sensor) Inductive 
Switch จะใช้ตรวจจับวัตถุพวกโลหะหรือวัตถุที ่เป็นตัวนำไฟฟ้าและ ชนิดคาปาซิทีฟ  
Capacitive switch จะใช้ตรวจจับวัตถุท่ีเป็นโลหะ อโลหะและของเหลวทุกชนิด [6] 
 

 

ภาพที่ 5  เซ็นเซอร์ตรวจจับโลหะ แบบ Proximity Switch  

    2.4 มอเตอร์ (Motor)  
      มอเตอร์ไฟฟ้า ในงานวิจัยนี้ใช้ มอเตอร์ Motor 24 โวลต์ DC 350 วัตต์ [7] 
เป็นอุปกรณ์ที่มีคุณสมบัติการใช้งานในการหมุนจ่านอาหารเม็ดสำหรับเครื่องให้อาหารกุ้ง
กุลาดำ และสามารถเลือกใช้งานให้เหมาะสมกับงานออกแบบระบบประปาหมู่บ้านหรือ
งานอ่ืนที่เกี่ยวข้องได้  
 

 
 

ภาพที่ 6 มอเตอร์ Motor 24 โวลต์ DC 350 วัตต์ [7] 
 

     2.5 หม้อแปลงไฟฟ้า  (Transformer) 
     หม้อแปลงไฟฟ้าเป็นเครื่องกลไฟฟ้าที่ใช้ในการส่งถ่ายพลังงานไฟฟ้า จาก

ขดลวดชุดหนึ่งไปยังขดลวดอีกชุดหนึ่ง โดยที่ความถี่ไม่เปลี่ยนแปลง เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ใน

https://www.supremelines.co.th/%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C/%E0%B8%9E%E0%B8%A3%E0%B9%87%E0%B8%AD%E0%B8%81%E0%B8%8B%E0%B8%B4%E0%B8%A1%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%B5%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%8B%E0%B9%8C-proximity-switch.html
https://www.supremelines.co.th/%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C/%E0%B8%9E%E0%B8%A3%E0%B9%87%E0%B8%AD%E0%B8%81%E0%B8%8B%E0%B8%B4%E0%B8%A1%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%B5%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%8B%E0%B9%8C-proximity-switch.html
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การเชื่อมโยงระหว่างระบบไฟฟ้าที่มีแรงดันไฟฟ้าต่างกันทำหน้าที่เพ่ิมหรือลดแรงดันไฟฟ้า
ให้เหมาะกับการส่ง การจ่ายและการใช้พลังงานไฟฟ้า [8]   

 

 
 

ภาพที่ 7 หม้อแปลงสำหรับวาล์วไฟฟ้าแปลงไฟจากกระแสสลับ 220 โวลต ์
 เป็นไฟฟ้ากระแสตรง 24 โวลต์ 

 

3. การติดตั้งอุปกรณ์ทั้งหมดของเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 
     3.1 ออกแบบและสร้างเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 
   การออกแบบชิ้นงานทางผู้จัดทำได้ใช้วัสดุจากเหล็กมาเป็นโครงสร้างเมื่อ
ติดตั้งอุปกรณ์ทำให้เกิดความแข็งแรงและมั่นคงแก่ชิ้นงาน ใช้ถังขนาด 200 ลิตร เต็มใบสี
น้ำเงินทึบแสงและมีความสูงของตัวเครื่อง 170 เซนติเมตร มีระบบเบรคเพื่อให้มอเตอร์
หยุดทันทีหลังจากปิดเครื่องป้องกันการไหลออกของอาหารบริเวณตัวเครื่องดังแสดงใน
ภาพที ่8 

 

 
 

ภาพที่ 8 โครงสร้างเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำอัตโนมัติ 
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   3.2 ออกแบบโปรแกรมควบคุมพีแอลซี (PLC) ด้วยภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรม 
   การออกแบบโปรแกรมควบคุมพีแอลซี (PLC) ด้วยภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรมได้
ทำการพัฒนาขึ้นมานั้น หลักการทำงาน ภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรมจะทำการโปรแกรม 
เครื่อง PLC ที่จะสั่งให้ระบบควบคุมสามารถสั่งให้มีการหน่วงเวลาการให้ระบบต้นแบบ
เครื่องอาหารกุ้งแบบอัตโนมัติได้ ดังภาพที่ 9-10  

 

 
 

 ภาพที ่9 กล่องระบบควบคุมเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 

  การเขียนโปรแกรมการควบคุมเคร ื ่อง PLC ผู ้ว ิจ ัยใช ้โปรแกรม LOGO 
comfort ในการจำลองการทำงานและสามารถทำงานได้กับเครื่องคอมพิวเตอร์ PC 
ตั้งแต่ Windows XP ขึ้นไปหรือที่ใหม่กว่าจะทำให้เห็นภาพการทำงานของระบบควบคุม
ทั้งหมดได้อย่างชัดเจน ดังแสดงในภาพที่ 10 
 

 
 

ภาพที่ 10 โปรแกรมการควบคุมการทำงานของมอเตอร์ในการหน่วงเวลาการทำงาน 
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3.3 แผนผังการทำงานเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ 
 จากแผนผังการทำงานของระบบเครื ่องให้อาหารกุ ้งอัตโนมัติ  ในภาพที ่ 11 
สามารถอธิบายได้ดังนี้ เมื่อกดสวิทช์สตาร์ทเซนเซอร์การตรวจสอบอาหารว่ามีหรือไม่มี ใน
กรณีที่มีอาหาร Timer PLC ที่หน่วงเวลาเป็นเวลา 12 ชม.จะนับเวลาที่กำหนดไว้ เมื่อถึง
เวลาจ่ายอาหารมอเตอร์จะทำงานเป็นเวลา 30 วินาที หรือตามเวลาที่ต้องการที่จะให้
อาหาร เมื ่อมอเตอร์ทำงานตามที่เวลาที ่กำหนด ก็จะจบการทำงานใน  1รอบและจะ
ย้อนกลับไปเช็คอาหารอีกรอบและทำซ้ำๆ ในกรณีที่ไม่มีอาหาร หรือ อาหารหมด เซนเซอร์
จะแจ้งเตือนและตัดการทำงานของมอเตอร์ทันทีไฟที่ตัวเซนเซอร์จะติดแสดงผลจบการ
ทำงาน และวนขึ้นไปตรวจสอบอาหารทุกครั้ง 
 

 

ภาพที่ 11  แผนผังการทำงานของเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ 
   
3.4 ระบบควบคุมอัตโนมัติพีแอลซี (PLC) โดยใช้โปรแกรม LOGO comfort 
   ออกแบบโปรแกรมควบคุมพีแอลซี (PLC) ด้วยภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรมจาก
การออกแบบการควบคุมอัตโนมัติด้วย PLC ที่ได้ทำการพัฒนาขึ้นมานั้นจะมีลักษณะการ
ทำงานที่เกี่ยวข้องกับผู้ใช้งาน โดยมีรายละเอียดในการทำงาน คือ สามารถสั่งหน่วงเวลา
การให้อาหารกุ้งแบบอัตโนมัติได้  
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  3.4.1 การเขียนโปรแกรมการควบคุม 
  การเขียนโปรแกรมการควบคุมทางผู้วิจัยได้ใช้โปรแกรม LOGO comfort 
สามารถทำงานได้กับเครื่องคอมพิวเตอร์ PC ตั้งแต่ Windows XP ขึ้นไปหรือที่ใหม่กว่า 
 

 
 

ภาพที่ 12  การเขียนโปรแกรมการควบคุมการทำงานของมอเตอร์ในการหน่วงเวลา 
 

 จากภาพ 12 แสดงการเขียนภาษาแลดเดอร์ในการควบคุมโดยมีตำแหน่งอินพุต
และเอาท์พุตดังนี้ 

  Hi     หมายถึง เมื่อเปิดสวิทซ์จะมีกระแสไฟฟ้าเข้ามารอ 
  I1      หมายถึง รับค่าจากเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุ 
  And    หมายถึง จุดเชื่อมต่อระหว่าง I1 และ Hi  
  Not    หมายถึง ตัวกลับสภาวะของเซนเซอร์ I1 
  On/Off Delay1   หมายถึง ตัวนับเวลาก่อนสั่งให้มอเตอร์ทำงาน 
  On/Off Delay2   หมายถึง ตัวหน่วงเวลาการทำงานของมอเตอร์ 
  Q1              หมายถึง ตัวแสดงสถานการณ์ทำงานของมอเตอร์ 
  Q4              หมายถึง จุดเชื่อมต่อสายกราวด์ 
 

 จากภาพที่ 12 สามารถอธิบายเมื่อกดสวิทช์สตาร์ทเซนเซอร์จะทำการตรวจสอบ
อาหาร มีหรือไม่มี ในกรณีที่มีอาหาร Timer PLC ที่หน่วงเวลาเป็นเวลา 12 ซม.จะนับเวลา
ที่กำหนดไว้ เมื่อถึงเวลาจ่ายอาหารมอเตอร์จะทำงานเป็นเวลา 30  วินาที หรือตามเวลาที่
ต้องการที่จะให้อาหาร เมื่อมอเตอร์ทำงานตามที่เวลาที่กำหนด ก็จะจบการทำงานใน  1 
รอบ และจะย้อนกลับไปเช็คอาหารอีกรอบและทำซ้ำๆ ในกรณีที่ไม่มีอาหาร หรือ อาหาร
หมด เซนเซอร์จะตัดการทำงานของมอเตอร์ทันทีที่ตัวเซนเซอร์จะติดแสดงผลจบการ
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ทำงาน และวนขึ้นไปตรวจสอบอาหารทุกครั้ง ซึ่งในการทรงตัวของต้นแบบเครื่องให้อาหาร
กุ้งกุลาดำใช้หลักทุ่นลอยน้ำพลาสติกทั้ง 4 ด้านเพื่อพยุงให้ตังโครงสร้างและถังจ่ายอาหาร
ลอยได้ตลอด 24 ชั่วโมง และสามารถเคลื่อนที่ไปรอบๆ บ่อเลี้ยงกุ้งได้ [9] 
 

 
 

ภาพที่ 13  การทรงตัวของต้นแบบเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำในบ่อเลี้ยง 
 

ผลการศึกษา 
 4.1 ผลการทดสอบการสั่งงาน เปิด-ปิด ของเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ 
 ผลการทดสอบการสั่งงาน เปิด-ปิด ของเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ  เมื่อกดสวิทช์
สตาร์ทเซนเซอร์จะตรวจสอบอาหารว่ามีหรือไม่มี ในกรณีที่มีอาหาร Timer PLC ที่หน่วง
เวลาเป็นเวลา 12 ชม.จะนับเวลาที่กำหนดไว้ เมื่อถึงเวลาจ่ายอาหารมอเตอร์จะทำงานเป็น
เวลา 30 วินาที หรือตามเวลาที่ต้องการที่จะให้อาหาร เมื่อมอเตอร์ทำงานตามที่เวลาที่
กำหนด ก็จะจบการทำงานใน1รอบและจะย้อนกลับไปเช็คอาหารอีกรอบและทำซ้ำ  ๆ ใน
กรณีที ่ไม่มีอาหาร หรือ อาหารหมด เซนเซอร์จะตัดการทำงานของมอเตอร์ทันทีไฟที่
ตัวเซนเซอร์จะติดแสดงผลจบการทำงาน และวนขึ้นไปตรวจสอบอาหารทุกครั้ง โดยทดสอบ
การสั่งงาน เปิด-ปิด จำนวน 10 ครั้ง ดังแสดงในตารางที่ 1 
 

ตารางท่ี 1 แสดงผลการทดสอบการสั่งงาน เปิด-ปิด ของเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ 

หมายเหตุ:  ✓= สามารถทำงานตามคำสั่งได้          = ไม่สามารถทำงานตามคำสั่งได้   

ครั้งที ่ 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

เปิด ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

ปิด ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
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 จากตารางที่ 1 ผลการทดสอบการสั่งงาน เปิด-ปิด ของเครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัติ 
ในการทดสอบ เปิด-ปิด เป็นจำนวน 10 ครั้ง พบว่าการทดสอบสามารถ เปิด-ปิด เครื่องให้
อาหารกุ้งอัตโนมัต ิได้ทั้งหมด 10 ครั้ง โดยไม่มีข้อผิดพลาด 
 

          4.2 ผลการทดสอบการทำงานการหว่านอาหารทั้ง 2 ด้านของอาหาร 3 ขนาด 
 การทดลองรัศมีการหว่านอาหาร ของอาหาร 3 ขนาดได้แก่ อาหารเม็ดเล็กความ
ยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 
เซนติเมตร และอาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร โดยกำหนดการ
ทดสอบท้ังหมด 3 ระบบเพ่ือเก็บข้อมูลว่า ระบบไหนมีประสิทธิภาพการจ่ายอาหารที่แม่นยำ 
ซึ่งในการทดสอบระยะการหว่านอาหารกุ้งกุลาดำ ทั้ง 3 ระบบ จะวัดรัศมีระยะการหว่าน
ของอาหารทางด้านซ้ายและด้านขวาของเครื่องให้อาหารให้กุ้ งเพื่อบันทึกผลการทดลอง ดัง
ตารางที่ 2 - 4 
 

ตารางท่ี 2 ผลทดสอบการหว่านอาหารเม็ดกลางเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร 

 

 ตารางที ่ 2 ผลการทดสอบการทำงานการหว่านอาหารทั ้ง 2 ด้านของอาหาร 
อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร ที่รัศมีการหว่านอาหารของ
อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร โดยกำหนดการทดสอบ
ทั้งหมด  10 ครั้ง ทั้งหว่านด้านซ้ายและด้านขวา พบว่า การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่
ไกลสุด 46.67 เซนติเมตร และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 47.01เซนติเมตร  
 

ครั้ง อาหารเม็ดกลาง (0.3 ซม.) หว่านด้านซ้าย (ซม.) หว่านด้านขวา
(ซม.) 

1 0.3 45.74 48.80 
2 0.3 40.56 47.85 
3 0.3 42.28 42.65 
4 0.3 54.25 50.05 
5 0.3 44.00 45.65 
6 0.3 45.53 44.42 
7 0.3 54.02 49.28 
8 0.3 45.64 44.45 
9 0.3 48.45 48.49 
10 0.3 46.20 49.23 

เฉลี่ย 0.3 46.67 47.01 
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ตารางท่ี 3 ผลทดสอบการหว่านอาหารเม็ดกลางเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร 

 

 ตารางที่ 3 ผลการทดสอบที่รัศมีการหว่านอาหารของอาหารเม็ดกลางความยาวเส้น
ผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร โดยกำหนดการทดสอบทั้งหมด 10 ครั้ง ทั้งหว่านด้านซ้าย
และด้านขวา พบว่า การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 70.73 เซนติเมตร และการ
หว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 73.08 เซนติเมตร  
 

ตารางท่ี 4 ผลทดสอบการหว่านอาหารเม็ดกลางเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร 
 

 
 

ครั้ง อาหารเม็ดกลาง (0.5 ซม.) หว่านด้านซ้าย(ซม.) หว่านด้านขวา (ซม.) 
1 0.5 75.55 68.00 
2 0.5 68.50 67.25 
3 0.5 67.22 72.55 
4 0.5 68.25 70.55 
5 0.5 69.00 75.22 
6 0.5 72.33 74.46 
7 0.5 74.22 69.88 
8 0.5 75.24 74.35 
9 0.5 68.00 78.99 
10 0.5 69.00 79.63 

เฉลี่ย 0.5 70.73 73.08 

ครั้ง อาหารเม็ดกลาง (0.7 ซม.) หว่านด้านซ้าย(ซม.) หว่านด้านขวา (ซม.) 
1 0.7 - - 
2 0.7 - - 
3 0.7 - - 
4 0.7 - - 
5 0.7 - - 
6 0.7 - - 
7 0.7 - - 
8 0.7 - - 
9 0.7 - - 
10 0.7 - - 

เฉลี่ย 0.7 - - 
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 ตารางที่ 4 ผลการทดสอบที่รัศมีการหว่านอาหารของอาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้น
ผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร โดยกำหนดการทดสอบทั้งหมด  10 ครั้งในการหว่านอาหาร
ทั้งหว่านด้านซ้ายและหว่านด้านขวา พบว่า การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 0 
เซนติเมตร และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 0 เซนติเมตร ซึ่งนั่นหมายความถึง
เครื่องให้อาหารกุ้งอัตโนมัตินี้ ไม่สามารถหว่านอาหารที่มีขนาดใหญ่ เส้นผ่านศูนย์กลางของ
อาหารเกิน 0.7 เซนติเมตรได้ ซึ่งจะต้องระบุไว้ในขอบเขตการทำงานของเครื่องให้อาหารให้
กุ้งอัตโนมัตินี้ด้วยว่า ไม่มีการหว่านของเม็ดอาหารเนื่องจากอาหารไม่สามารถไหลออกจาก
กรวยจ่ายได ้
 

ตารางที่ 5 การเปรียบเทียบการทำงานของการหว่าน อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร 
อาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร ทั้ง 3 ขนาด 
 

อาหารเม็ดความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง  
ทั้ง 3 ขนาด (ซม.) 

หว่านด้านซ้าย 
(ซม.) 

หว่านด้านขวา 
(ซม.) 

อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 ซม. 46.67 ซม. 47.01 ซม. 

อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 ซม. 70.73 ซม. 73.08 ซม. 

อาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 ซม. ไม่มีการหว่านของเม็ดอาหาร
เนื่องจากอาหารไม่สามารถไหล

ออกจากกรวยจ่ายได้ 
 

 ตารางที่ 5 ผลการทดสอบการทดลองรัศมีการหว่านอาหารของอาหาร 3 ขนาด 
ได้แก่ อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมี
ค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 46.67 เซนติเมตร และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 47.01 
เซนติเมตร อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร การหว่านด้านซ้าย
มีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 70.73 เซนติเมตร และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 
73.08 เซนติเมตร และอาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร การ
หว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 0 เซนติเมตร และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่
ไกลสุด 0 เซนติเมตร โดยกำหนดการทดสอบทั้งหมด 3 ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 
เซนติเมตร โดยกำหนดการทดสอบทั้งหมด 10 ครั้งในการหว่านอาหารทั้งหว่านด้านซ้าย
และหว่านด้านขวา ในการทดสอบนั้นพบว่า อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 
เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี ่ย อยู ่ที่ ใกล้ที่สุด 46.67 เซนติเมตร การหว่าน
อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร ด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 
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73.08 เซนติเมตร และอาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร ไม่
สามารถหว่านหรือจ่ายอาหารเม็ดออกมาได้เนื่องจากขนาดของ อาหารมีขนาดใหญ่กว่าช่อง
หัวจ่ายอาหารของเครื่องให้อาหารให้กุ้งอัตโนมัติ  
 

 
 

ภาพที่ 14  แสดงค่าเฉลี่ยของการเปรียบเทียบการทำงานของการหว่านอาหารเม็ดความ
ยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร ,0.5 เซนติเมตร และ 0.7 เซนติเมตร 

  
 ภาพที่ 14  แสดงค่าเฉลี่ยของการเปรียบเทียบการทำงานของการหว่านอาหารเม็ด
ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร ,0.5 เซนติเมตร และ 0.7 เซนติเมตร ทั้ง 3 ขนาด 
ที ่ ยกการหว่านด้าน ซ้าย มาเปรียบเทียบประสิทธิภาพ ทั ้ง 10 ครั ้ง พบว่าในการหว่าน
อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ยอยู่ที่ 
46.67 เซนติเมตร การหว่านอาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร มี
ค่าเฉลี ่ย อยู ่ที่  70.73 เซนติเมตร และอาหารเม็ดใหญ่ความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 
เซนติเมตร ไม่สามารถหว่านหรือจ่ายอาหารเม็ดออกมาได้เนื่องจากขนาดของอาหารมีขนาด
ใหญ่กว่าช่องหัวจ่ายอาหารของเครื่องให้อาหารให้กุ้งอัตโนมัติ 
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ภาพที่ 15 แสดงค่าการเปรียบเทียบปริมาณอาหารกุ้งกุลาดำกับเวลาการทำงาน 
                    ของเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ 

 

 ภาพที่ 15  แสดงค่าการเปรียบเทียบปริมาณอาหารกุ้งกุลาดำกับเวลาการทำงาน
เครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ โดยกำหนดอาหารเม็ดเล็กจำนวน 1000 กรัมต่อเวลา 120 วินาที  
อาหารเม็ดกลางจำนวน 1000 กรัมต่อเวลา 120 วินาที และเม็ดใหญ่จำนวน 1000 กรัมต่อ
เวลา 120 วินาที เม็ดเล็กกระจายได้หมดในระยะเวลา 90 วินาที  จำนวน 900 .9 กรัม 
อาหารเม็ดกลางกระจายได้หมดในระยะเวลา 120 วินาที จำนวน  963.6 กรัม อาหารเม็ด
ใหญ่หว่านออกช่วง 10 วินาที แรกจากนั้นอาหารไม่สามารถหว่านออกได้  เนื่องจากขนาด
ของเม็ดอาหารมีขนาดใหญ่ใกล้เคียงกับช่องจ่ายอาหาร ซึ่งผู้วิจัยได้นำหลักการการสร้างช่อง
หว่านจ่ายอาหารนี้มาจากงานวิจัยเรื่อง การออกและพัฒนาเครื่องต้นแบบให้อาหารปลาโดย
ใช้พลังงานแสงอาทิตย์ ซึ่งช่องหว่านจ่ายนั้นถูสร้างมามาใช้กับระบบหว่านจ่ายอาหารแบบ
ขนาดเดียวเท่านั้น [10] 
 

วิจารณ์และสรุปผล 
 จากการทดลอง สรุปได้ว่าเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำโดยใช้ระบบควบคุมอัตโนมัติ 
สามารถลอยบนผิวน้ำได้ ระบบควบคุมอัตโนมัติพีแอลซี (PLC) ทำงานตามชุดคำสั่งของ
ภาษาแลดเดอร์ไดอะแกรมได้ เครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำสามารถกระจายอาหารผ่านชุดจา่ย
อาหารได้ในลักษณะการตกของเม็ดอาหาร (แบบเม็ดฝน) ระยะการหว่านอาหารของเครื่อง
ให้อาหารกุ้งกุลาดำมี  3 ขนาด ได้แก่ อาหารเม็ดเล็กความยาวเส้นผ่านศูนย์กลาง 0.3 
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เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที ่ไกลสุด 46.67 เซนติเมตร และการหว่าน
ด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที ่ไกลสุด 47.01 เซนติเมตร อาหารเม็ดกลางความยาวเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 0.5 เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 70.73 เซนติเมตร และ
การหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 73.08 เซนติเมตร และอาหารเม็ดใหญ่ความยาว
เส้นผ่านศูนย์กลาง 0.7 เซนติเมตร การหว่านด้านซ้ายมีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 0 เซนติเมตร 
และการหว่านด้านขวามีค่าเฉลี่ย อยู่ที่ไกลสุด 0 เซนติเมตร ซึ่งหมายถึงระบบไม่สามารถ
หว่านอาหารเม็ดออกมาได้เนื่องจากขนาดของอาหารมีขนาดใหญ่กว่าช่องหัวจ่ายอาหารของ
เครื่องให้อาหารให้กุ้งอัตโนมัติ ส่วนการเปรียบเทียบปริมาณอาหารกุ้งกุลาดำกับเวลาการ
ทำงานเครื่องให้อาหารกุ้งกุลาดำ โดยกำหนดอาหารเม็ดเล็กจำนวน 1000 กรัมต่อเวลา 120 
วินาที  อาหารเม็ดกลางจำนวน 1000 กรัมต่อเวลา 120 วินาที และเม็ดใหญ่จำนวน 1000 
กรัมต่อเวลา 120 วินาที อาหารเม็ดเล็กกระจายได้หมดในระยะเวลา 90 วินาที จำนวน 900 
.9 กรัม อาหารเม็ดกลางกระจายได้หมดในระยะเวลา 120 วินาที จำนวน  963.6 กรัม 
อาหารเม็ดใหญ่หว่านออกช่วง 10 วินาที ซึ่งงานวิจัยนี้มีข้อแตกต่างกับงานวิจัยของ งานวิจัย
การพัฒนาเครื่องหว่านอาหารปลาแบบตั้งเวลาอัตโนมัติ 7 ระดับ โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อลด
การใช้แรงงานคน ประหยัดเวลา และลดต้นทุนในการเลี้ยงสัตว์น้ำในบ่อเลี้ยง การทดสอบ
เพื่อหาอัตราการพ่นอาหารสัตว์ ด้วยการกำหนดความเร็วการหมุน (ซ้าย-ขวา) ไว้ 2 ระดับ 
คือ 33.33 และ 46.15 rpm และระดับการพ่นเป็น 7 ระดับ คือ ระดับ 1 - 7 (ความเร็วลม
พ่น 7 ระดับ) พบว่าที่ระดับการพ่น ระดับ 1 – 3 ค่าอัตราการพ่นอาหารสัตว์จะเพ่ิมข้ึนจนถึง
ค่าสูงสุด คือ อัตราการพ่นอาหารสัตว์ 30 kg/นาที ที่ความเร็วรอบการพ่น 46.15 rpm และ
ระยะการพ่นไกล 7 เมตร แต่เมื่อเพ่ิมระดับการพ่น อัตราการพ่นอาหารสัตว์มีค่าลดลง ทั้ง 2 
ระดับ [11] 
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