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การพฒันาระบบคลองอตัโนมตัิ
Development of Canal Automation System

คาํนํา การพฒันาระบบคลองอตัโนมติัเกิดจากความตอ้งการเคร่ืองมือช่วยบริหารจดัการนํ้าแบบ 
real time  ซ่ึงสามารถเฝ้ามองการเปล่ียนแปลงของนํ้าท่ีเกิดข้ึนในคลองส่งนํ้าไดต้ลอดเวลา 
สามารถควบคุมการการปิด-เปิด ประตูระบายนํ้าระยะไกล หรือสัง่ใหป้ระตูระบายนํ้าควบคุมนํ้า
ในคลองแบบระบบอตัโนมติั ช่วยใหก้ารควบคุมการส่งนํ้าในโครงการชลประทานทาํไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ อีกทั้งเป็นการแกปั้ญหาการขาดแคลนเจา้หนา้ท่ีในการตรวจวดัและควบคุมนํ้าใน
สนาม ปัจจุบนัทั้งอุปกรณ์และซอฟทแ์วร์ดงักล่าวมีราคาแพง และตอ้งสัง่ซ้ือจากต่างประเทศ  
งานวิจยัน้ีจึงมุ่งพฒันาอุปกรณ์ระบบคลองอตัโนมติัตน้แบบ ซ่ึงไดด้าํเนินการอยา่งต่อเน่ือง
ตั้งแต่ปี พ.ศ.2546 เป็นตน้มา

เทคโนโลยรีะบบคลองอตัโนมติั แบ่งออกไดเ้ป็น 3 ระดบั คือ
1.ระบบโทรมาตร (Telemetering)  คือ ระบบตรวจวดันํ้าและเกบ็
บนัทึกขอ้มูลระยะไกล แบบอตัโนมติั โดยใชร้ะบบส่ือสาร เช่น วิทย ุ
โทรศพัท ์โทรศพัทไ์ร้สาย หรือระบบ GPRS  เป็นตน้ แต่ระบบไม่
สามารถตดัสินใจ และทาํการควบคุมระยะไกลได้ 2.ระบบ SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition) คือระบบ

การตรวจวดัและควบคุมระยะไกล ระบบ SCADA มีระบบโทรมาตร
เป็นพ้ืนฐาน ในการตรวจวดัและจดัเกบ็ขอ้มูล เพ่ือประกอบการตดัสินใจ 
ก่อนสัง่การควบคุมประตูระบายนํ้า (ปตร.) ระยะไกล ระบบ SCADA 
สามารถแบ่งออกไดเ้ป็นหลายระดบั เช่น ระบบ SCADA แบบใชค้นเป็น
ผูต้ดัสินใจและสัง่การ หรือระบบท่ีกา้วหนา้กวา่ คือมีระบบสนบัสนุนการ
ตดัสินใจ (Decision Support System, DSS) อยา่งไรกต็าม ระบบ SCADA 
ส่วนใหญ่ ยงัตอ้งมีคนเป็นหลกัในการตดัสินใจ ก่อนสัง่การควบคุม
ระยะไกล

3.ระบบคลองอตัโนมตั ิ(Canal Automation System, CAS) คือระบบ SCADA ท่ีกา้วหนา้มากข้ึน สามารถตรวจวดัและควบคุมนํ้าใน
คลองระยะไกลแบบอตัโนมติั โดยใชป้ระตูยนต ์(Robogate)  เพ่ือควบคุมระดบันํ้าอตัโนมติัเฉพาะจุด (Localized Control) ส่วนประกอบสาํคญัของ
ประตูยนตป์ระกอบดว้ย Microcontroller  ซ่ึงออกแบบเป็นระบบ Embedded System  และมีโปรแกรมควบคุมการทาํงานของ ปตร.ใหท้าํงานอยา่งเป็น
อิสระ  ปัจจุบนัไดท้าํการพฒันาประตูยนตอ์ยา่งต่อเน่ืองเป็นรุ่นท่ี 5

Telemetering 

Canal Automation

SCADA

ระบบคลองอตัโนมติัท่ีกา้วหนา้กวา่ คือแบบ Computerized Centralized Control (CCC)  ซ่ึงมีคอมพิวเตอร์ติดตั้งอยูท่ี่ศูนยค์วบคุม (Operation Center) 
ทาํหนา้ท่ีรับขอ้มูลจากระบบโทรมาตรต่างๆ เกบ็บนัทึกขอ้มูลลงในฐานขอ้มูล มีโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีสามารถพยากรณ์ (Forecast) และจาํลอง 
(Simulate) สถานการณ์ล่วงหนา้ ก่อนตดัสินใจและสั่งการควบคุม ปตร. ทั้งระบบระยะไกลแบบอตัโนมติัจากศูนยค์วบคุม ….ซ่ึงเป็นโครงการพฒันา
ขั้นต่อไปในอนาคต

Robogate



การพฒันาประตูยนต์ (ROBOGATE)

ประตูยนต์รุนที ่1  พฒันาขึน้ในปี 2546  ใช้
ไมโครคอนโทลเลอร์ แบบเบสิคแสตมป์ควบคุมการทาํงาน
โดยเขียนชุดคาํส่ังควบคุมภาษา PBASIC ตรวจวดัระดับนํา้
โดยใช้ฟังก์ช่ัน RC TIME ประมวลผลแบบ polling ทุก ๆ 5 
วนิาท ีถ้าระดับนํา้น้อยกว่า FSL. จะส่ังให้ DC gear motor 
หมุนลดระดับบานประตูลง 0.5 ซม. ในทางกลบักนัถ้าวดั
ระดับนํา้ได้เกนิFSL. จะส่ังให้ DC gear motor หมุน
ยกระดับบานประตูขึน้ 0.5 ซม ทาํงานเช่นนีเ้ร่ือยไป

ประตูยนต์รุ่นที ่2 พฒันาขึน้ในช่วงต้นปี 2547 แปลง
ระดับนํา้เป็นดิจิตอลโดยใช้วงจร ADC 12 bit นําไปใช้งาน
สร้างระดับนํา้เลยีนแบบการขึน้-ลงของนํา้ทะเลปากแม่นํา้
เจ้าพระยา ของแบบจําลองคลองลดัโพธ์ิ กรมชลประทาน

ประตูยนต์รุ่นที ่3 พฒันาโดยใช้ไมโครคอนโทลเลอร์
PIC ใช้แสงอนิฟาเรดตรวจวดัระดบันํา้ด้านหน้า-ท้าย
ประตูระบายนํา้ ส่ือสารกบัสถานีแม่ข่ายผ่านคล่ืนวทิยุ 
CB 245 MHz ทาํงานได้ทั้งแบบ manual และ 
automatic 

ประตูยนต์รุ่นที ่4 ควบคุมประตูระบายนํา้ ใช้ได้ทั้ง
pressure sensor หรือ ลูกลอย วดัระดบันํา้ทั้งหน้าประตู
และทางด้านท้ายประตูแปลงแรงดนัของนํา้เป็นข้อมูลระดบั
นํา้แบบดจิิตอลโดย ADC ขนาด 10 บิต ตดิต่อกบัสถานีแม่
ข่ายควบคุมผ่านคล่ืนวทิยุ CB 245 MHz เป็นต้นแบบทีใ่ช้
งานในแบบจําลองทีภ่าควชิาวศิวกรรมชลประทาน และได้
มกีารนําไปใช้งานทีโ่ครงการส่งนํา้และบํารุงรักษานํา้อูน 
จ.สกลนคร จํานวน 5 แห่ง

ประตูยนต์รุ่นที ่5 ควบคุมประตูระบายนํา้กลาง
คลอง ใช้ ไมโครคอนโทลเลอร์ช่วยกนัทาํงาน 2 ตวั
ใช้ลูกลอยวดัระดบันํา้ทั้งหน้าประตูและทางด้านท้าย
ประตู ตดิต่อกบัสถานีแม่ข่ายผ่านการส่ือสาร 
CB,VHFหรือ GPRS ทดลองใช้งานจริงทีค่ลองส่ง
นํา้ภายในมหาวทิยาลยัเกษตรศาสตร์ วทิยาเขต
กาํแพงแสน จ.นครปฐม และโครงการส่งนํา้และ
บํารุงรักษาสองพีน้่อง จ.สุพรรณบุรี



Sensor ขอ้ดี ขอ้เสีย

Sensor ใช้ตวัต้านทานแบบ 

Slide ขนาด 10 K 

ไม่ต้อง Reset เหมือน 

Encoder

ราคาถูก
ไม่อนัตราย

ความเป็นเชิงเส้นของสญัญาณ
  ตรวจวัดไม่ดนัีก (Approximately

Linear) 

มี Error ทั้งทางกล และ ทางไฟฟ้า

Contact สกปรกง่าย ทาํให้เกดิ 

Error ในการส่งสญัญาณไฟฟ้า

Sensor ใช้ Potentiometer 

แบบกลมขนาด 10 K 

มีความ Linear มากกว่า แบบ

Slide

วัดได้ละเอยีดกว่า มีความ
  ผดิพลาด ±0.25 % 

ไม่ต้อง Reset เหมือน 

Encoder

ราคาแพงกว่า แบบ Slide

กลไกทาํได้ยากกว่า แต่ Error ทาง

  กลน้อยกว่า

Sensor แบบใช้แสง Infrared ไม่ต้องการกลไกทางกล
  ทาํงานโดยการส่งแสงที่ความ

  เข้มคงที่ แล้ววัดความเข้มแสง

  ที่สะท้อนกลับ แล้วแปลงเป็น 

Volt 

ไม่ Linear ต้องการการ Calibration 

  ที่ละเอยีด

ช่วงวัดสั้น

Sensor แบบ Pressure 

Transducer

สร้างง่ายไม่ต้องอาศยักลไกล
  อื่นๆ ทาํงานโดยการวัดความ

  ดนันํา้ แล้วแปลงเป็น Volt

ต้องมีอปุกรณข์ยายสญัญาณ 

(Amplifier)

ต้องชดเชยอณุหภมูิ มิฉะน้ันจะมี 
Error มาก

ต้อง Calibrate อย่างระมัดระวัง

ท่อวัดความดนัอดุตนัได้ง่าย ทาํให้

  เกดิความผดิพลาดในการวัด

Sensor สําหรับวดัระดบันํา้ในคลองซ่ึงสามารถทาํขึน้เองโดยใช้วสัดุและอุปกรณ์ทีม่ีราคา
             ไม่แพง สามารถหาซ้ือได้ในประเทศ และสามารถวดัระดบันํา้ในแบบจาํลองคลอง
             ได้ถูกต้องแม่นยาํพอสมควร แบ่งออกได้เป็น 4 ชนิด ดงันี ้
1.Sensor แบบลูกลอยและตัวต้านทานแบบ Slide ขนาด 10 K
2.Sensor แบบลูกลอยและ Potentiometer แบบกลมขนาด 10 K 
3.Sensor แบบ Infrared 
4.Sensor แบบ Pressure Transducer 

การพฒันา Sensor วดัระดบันํา้ในคลอง

ท่อสายยางปลายดา้นล่างจะอยูใ่นนํ้าและปลาย
ดา้นบนจะต่อเขา้กบั Pressure Transducer เพื่อ
วดัความดนัในท่อแลว้แปลงเป็นระดบันํ้า



การเลือกระบบส่ือสาร

ระบบสือ่สาร ขอ้ดี ขอ้เสีย

1. วิทยุ - ไม่ต้องเสยีค่าบริการรับ-

  ส่งข้อมูล   สื่อสารกนัได้

  ตลอดเวลา

-การใช้งานระยะยาวดีกว่า

 ระบบโทรศัพทมื์อถอื

-เหมาะใช้งานทุกหนแห่ง

 ทั้งในถิ่นทุรกนัดาร

-ระบบวิทยุสื่อสารใช้งาน

 มานานจวบจนปัจจุบัน

 ยังคงใช้งานได้ดี

- ต้องเสยีค่าติดตั้งระบบวิทยุ 

  สื่อสารและเสาอากาศ ซ่ึงค่าติดตั้ง

  ค่อนข้างสงู เม่ือเปรียบเทยีบกบั

  ระบบโทรศัพทไ์ร้สาย โดยเฉพาะ

  อย่างย่ิงถ้าระยะทางการสื่อสาร

  ไกลต้องติดตั้งเสาอากาศสงู และ

  ใช้วิทยุกาํลังวัตต์สงู

- ต้องมีช่องสญัญาณวิทยุอยู่แล้ว 
  มิฉะน้ันต้องขออนุมัติจากทาง

 ราชการ

- มีปัญหาเร่ืองฟ้าคะนอง ต้องมี

  ระบบป้องกนัฟ้าคะนองที่ดี

2. โทรศัพทมื์อถอื - ค่าลงทุนขั้นแรกตํ่ากว่า

  ระบบวิทยุสื่อสาร

- สามารถจัดทาํระบบแจ้ง

  เตือนผ่านระบบ SMS ได้

- ต้องเสยีค่าบริการต่อคร้ังที่ใช้งาน

  และต่อระยะเวลาที่ใช้งานเป็นนาท ี

  ถ้าใช้งานบ่อยจะต้องเสยีค่าบริการ

  มาก

- เน้นการใช้งานในชุมชนเมืองหรือ

  ทางหลวงที่มีผู้คนสญัจร ไม่เหมาะ 

  กบัท้องถิ่นทุรกนัดาร

- มีวิวัฒนาการตลอดเวลา ต้องปรับ
  ซ้ืออปุกรณต์ามการพัฒนา

3. GPRS (General 
Packet Radio Service) 

- เสยีค่าบริการตามจาํนวน

  ข้อมูล (Byte) ที่ส่งหรือ
  ช่ัวโมงใช้งาน ซ่ึงค่าใช้จ่าย

  จะตํ่ากว่าการใช้ระบบ

  โทรศัพทมื์อถอืซ่ึงคิดตาม

  จาํนวนคร้ัง และเวลาที่ใช้

  ต่อคร้ัง

- ปัญหาเกดิลักษณะเดียวกบั

  โทรศัพทมื์อถอื คือใช้งานได้ดีใน

  ชุมชนเมืองหรือทางหลวงที่มีผู้คน

  สญัจร   ไม่เหมาะกบัท้องถิ่น

  ทุรกนัดาร

- ค่าโมเดม็ GPRS จะแพงกว่าราคา
  โทรศัพทมื์อถอื

- บางพ้ืนที่อาจไม่มีบริการ GPRS

ระบบควบคุมนํ้าในคลองอตัโนมติัจาํเป็นตอ้งมีระบบส่ือสารท่ีดี โดยอาจเป็นระบบวทิยส่ืุอสารยา่น 
VHF หรือ UHF  หรือ ระบบโทรศพัทซ่ึ์งอาจเป็นแบบมีสายหรือไร้สาย หรือระบบ GPRS กไ็ด ้
ระบบส่ือสารแต่ละระบบมีขอ้ดี-ขอ้เสีย ต่างกนัดงัตาราง



แบบจําลองคลองอตัโนมตัิ
Canal Automation Model

แบบจาํลองระบบคลองอัตโนมัต ิถูกพฒันาขึน้โดยมีวัตถุประสงค์ เพื่อใช้
ทดสอบการทาํงานของประตูยนต์ (Robogate) อุปกรณ์ตรวจวัดระดับนํา้ 
อุปกรณ์วัดระยะการเปิดบานและตัวโปรแกรมควบคุมการทาํงานระบบ
คลอง ในห้องปฏบิัตกิาร ก่อนที่จะนําไปทดสอบการใช้งานในสนามต่อไป 

แบบจาํลองมีส่วนประกอบที่สาํคัญดังนี ้
- อ่างเกบ็นํา้ขนาด 1 ลบ.เมตร
- คลองส่งนํา้จาํลอง รูปตัดป็นรูปส่ีเหล่ียมคางหมู ขนาดก้นคลองก้วาง
  20 ซม. ลาดด้านข้าง 1:1 ลาดก้นคลอง 1:200 ยาวประมาณ 10 ม. 
- เคร่ืองสูบนํา้แบบหอยโข่ง ขนาดท่อ 4 นิว้ อัตราสูบสูงสุด 15 ลิตร/วนิาที
- สถานีควบคุมหลัก (Master Station) ซึ่งทาํหน้าที่แสดงผลข้อมูลการ
  ตรวจวัดนํา้ การปิด-เปิดบานประตู ตดิต่อกับระบบโทรมาตรและควบคุม
  การทาํงานของประตูยนต์ ประกอบด้วย

--คอมพวิเตอร์ 1 ชุด
- Canal Automation Interface  ใช้ตดิต่อกับระบบโทรมาตรและ

        ประตูยนต์ ผ่านวทิยุส่ือสารย่าน CB 

ประตูยนต์ (Robogate) ทาํหน้าที่ควบคุมระดับนํา้ในคลองส่งนํา้จาํลอง 

ส่วนประกอบหลักของประตูยนต์ ประกอบไปด้วย
- ประตูระบายนํา้ขนาดกว้าง 15 ซม. 
- กล่องระบบควบคุม ซึ่งประกอบด้วย Embedded System ที่ใช้ชิพขนาด 14 

bit-core มี ADC (Analog to Digital Converter) 5 พอร์ต MCC (Motor Control  
Circuit) 2 พอร์ต พร้อม Sensor วัดระดับนํา้แบบวัดความดันนํา้(Pressure 
Transducer) และวทิยุส่ือสารย่าน CB (Citizen Band) ขนาด 0.5 วัตต์ สาํหรับ

  ส่ือสารข้อมูลกับสถานีควบคุมหลัก (Master Station)

Sensor วัดระดับนํา้แบบลูกลอย ซึ่งใช้ Potentiometer  ขนาด 10K เช่ือมต่อกับแกนเพลา 
ซึ่งปลายอีกด้านหน่ึงของแกนเพลาจะมีเฟืองสาํหรับคล้องโซ่ ซึ่งต่อไปยังลูกลอย



ระบบคลองอตัโนมตักิาํแพงแสน
Kamphaengsaen Canal Automation System(KPS CAS)

คาํนํา ระบบคลองอตัโนมตักิาํแพงแสนทีพ่ฒันาขึน้โดยใช้ประตูยนต์รุ่นที ่5
สํารับงานตรวจวดัระดบันํา้ ระยะเปิดประตูระบายนํา้และการควบคุม  DC เกยีร์
มอเตอร์ ใช้เป็นต้นแบบทดสอบการทาํงานของอุปกรณ์ และการพฒันา
โปรแกรมควบคุมระบบคลองอตัโนมตัก่ิอนการนําไปทดลองใช้ในโครงการ - 
ชลประทาน ของกรมชลประทานต่อไป 

อุปกรณ์วธีิการ ภาควชิาวศิวกรรมชลประทาน 
คณะวศิวกรรมศาสตร์กาํแพงแสน ได้พฒันาระบบคลองอตัโนมตัิ
กาํแพงแสน ตดิตั้งทดสอบการใช้งานทีค่ลองส่งนํา้ภายใน
มหาวทิยาลยัเกษตรศาสตร์ วทิยาเขตกาํแพงแสน จ.นครปฐม โดย
มแีนวคดิและหลกัการทาํงานดงัรูปข้างบน เพ่ือใช้พฒันาระบบ 
KPS CAS ตลอดจนตาํแหน่งการตดิตั้งอุปกรณ์ทดสอบใช้งาน
และเลือกใช้วสัดุอุปกรณ์ภายในประเทศเพ่ือให้เป็นระบบคลอง
อตัโนมตัต้ินทุนตํา่ ใช้ระบบคอมพวิเตอร์ศูนย์กลาง 

ข้อมูลจากสนามส่งผ่านคล่ืนวทิยุ CB (citizen band)  245 MHz กาํลงัส่ง 0.5 W. รัศมี
การใช้งานครอบคลุมคลองส่งนํา้ทั้งหมด คดัแยกช่องความถี่ย่อยโดยใช้ CTCSS 
(continuous tone-coded squelch system) รับ-ส่งข้อมูลเข้ารหัส DTMF (dual tone 
multiple frequency)  encoder / decoder ทีพ่ฒันาขึน้ การนําเสนอข้อมูล automatic 
upload ทีห่น้า webpage พร้อมกบัใช้ host ของ internet เป็น data logger 



การตดิตั้งอุปกรณ์ระบบคลองอตัโนมตักิาํแพงแสน

Robogate สถานี 901 ปากคลองสง่นํา้สายใหญ่ กม. 0 + 000 ควบคมุปริมาณ
นํา้ไหลผา่นประตแูบบ Down Stream Volume Control อปุกรณ์วดัระดบันํา้
ชนิดลกูลอย วดัระดบันํา้ในบอ่ 1 และทางท้ายนํา้ท่ี กม. 0 + 050 

Robogate สถานี 907 ท่ีปากคลองเข้าบอ่ 1

robogate สถานี 
9021/2 คลองสง่นํา้สาย
ใหญ่ กม. 1 + 150 และ
ปากคลองซอย ควบคมุ
การเปิด – ปิด ประตู
ระบายนํา้จํานวน 2 แหง่
ใช้พลงังานแสงแดด
แปลงเป็นไฟฟา้

สถานี 904 วดัระดบันํา้แบบอตัโนมตัิ(telemetering) ติดตัง้
ท่ีคลองสง่นํา้สายใหญ่ข้างคอกววัสตัว์บาล  อปุกรณ์วดั
ระดบันํา้ชนิดลกูลอย สง่ข้อมลูผา่นคลื่นวิทย ุCB

Robogate สถานี 903 กลางคลองสง่นํา้สายซอยหน้าศนูย์วิจยัการใช้นํา้
ของอ้อยควบคมุระดบันํา้หน้าประตรูะบายนํา้ให้คงท่ี FSL.

สถานี 906 ตรวจวดัอากาศชลประทาน ประกอบด้วยเคร่ืองวดั
นํา้ฝน วดัอณุหภมิู และความชืน้สมัพทัธ์ในอากาศแบบอตัโนมตัิ
ติดตัง้ท่ีแปลงรับนํา้ชลประทาน 

สถานี 905 วดัระดบันํา้แบบอตัโนมตัิ (telemetering) ติดตัง้
ท่ีคลองสง่นํา้สายซอยหน้าสถานีวิจยัประมง อปุกรณ์วดั
ระดบันํา้ชนิดลกูลอย สง่ข้อมลูผา่นคล่ืนวิทย ุCB



การทาํงานของระบบคลองอตัโนมตักิาํแพงแสน

ระดบันํา้ในคลองสง่นํา้ก่อนควบคมุระดบันํา้ให้ FSL. แบบ
อตัโนมตัิแบง่ออกได้ 3 กรณีคือ ระดบันํา้ต่ํากวา่ FSL. สงู
กวา่ FSL. และพอดีกบั FSL. ซึง่กรณีหลงันีค้งไมต้่องทํา
อะไรเลย 

Robogate v.5 Algorithm 

การควบคมุระดบันํา้ให้ FSL. ของ Robogate v.5 ในกรณี
ระดบันํา้หน้าประตรูะบายนํา้ต่ํากวา่ FSL. พยายามเปล่ียน 
WL1 ไปอยูท่ี่ FSL. (Insufficient upstream water level) ซึง่
การปรับระยะเปิดประตรูะบายนํา้มีสดัสว่นแปรผนัตามระดบั
นํา้ท่ีแตกตา่งกนัในชว่งเวลา tr

การควบคมุระดบันํา้ให้ FSL. 
ของ Robogate v.5 ในกรณี
ระดบันํา้หน้าประตรูะบายนํา้
สงูกวา่ FSL. พยายาม
เปล่ียน WL1 ลงมาอยูท่ี่ 
FSL. (Excess upstream 
water level) การปรับระยะ
เปิดประตรูะบายนํา้มีสดัสว่น
แปรผนัตามระดบันํา้ท่ี
แตกตา่งกนัในชว่งเวลา tr

ผลการตรวจวดัระยะไกลของ
สถานี 901 - 906

ผลการทํางานควบคมุระดบันํา้แบบ
อตัโนมตัิของ Robogate v.5 สถานี 9021/2
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ระบบคลองอัตโนมัตสิองพี่น้อง 
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หลกัการตรวจวดัระดบันํ้ าและระยะเปิดประตูระบายนํ้ า

         ระบบคลองอตัโนมติัสองพี่นอ้ง พฒันาข้ึนเพื่อทดสอบ
การทาํงาน และพฒันาโปรแกรมใชง้านในระดบัโครงการ
ชลประทาน ใชเ้ทคโนโลยหุ่ีนยนตช่์วยทาํงานแบบอตัโนมติั
คือ robogate ver.5 ท่ีประกอบดว้ยไมโครคอนโทลเลอร์ 2 ตวั 
เขียนโปรแกรมควบคุม DC เกียร์มอเตอร์เพื่อเปิด - ปิด บาน 
ปตร. ควบคุมการส่งนํ้าอตัโนมติัแบบ upstream water level 
control   ใชพ้ลงังานจากแสงแดดแปลงเป็นกระแสไฟฟ้า 
สถานีแม่ข่ายสามารถติดตามวเิคราะห์การส่งนํ้าและสัง่ปรับ
บานประตูในระยะไกล รับค่าตรวจวดัระดบันํ้ าและระยะเปิด
บานประตูผา่นคล่ืนวทิย ุVHF 139 MHz บนัทึกขอ้มูลใน data 
logger  และ automatic upload เพื่อนาํเสนอขอ้มูลผา่น internet 
อตัโนมติัทุก ๆ  ½ ชัว่โมง 

            ติดตั้งเคร่ืองมือทดสอบใชง้านในคลองส่งนํ้า
โครงการส่งนํ้ าและบาํรุงรักษาสองพี่นอ้ง จ.สุพรรณบุรี 
จาํนวน 3 สถานีคือ สถานี robogate  km.3 + 650, 
9 + 813 และ 20 + 300 คลอง 5L-2L และสถานีแม่ข่าย
ท่ีทาํการโครงการฯ ในระยะท่ี 1 ทาํงานเป็นโทรมาตร  
ทดสอบเกบ็ขอ้มูลการตรวจวดัระดบันํ้ า ระยะเปิด-ปิด
ประตูระบายนํ้าระยะไกล 4 มกราคม – 8 สิงหาคม 2550 
อุปกรณ์ทาํงานไดผ้ลดีน่าพอใจขณะน้ีอยูร่ะหวา่งเขียน
โปรแกรม SPN CAS เพื่อใหท้าํงานเป็นคลองอตัโนมติั
ท่ีสมบูรณ์ต่อไป



การพฒันา SPN CAS (Songpeenong canal automation system) มวีตัถุประสงค์ เพื่อนาํ
เทคโนโลยท่ีีพฒันาได ้ทดสอบในสนาม สร้างความมัน่ใจวา่เป็นเทคโนโลยท่ีีเหมาะสมกบั
สภาพแวดลอ้มและอุปนิสยัของคนไทย 

remote terminal unit ใช ้Robogate v.5 ส่ือสารดว้ยวทิยยุา่น VHF  ใช ้
Chip 2 ตวัช่วยกนัทาํงาน ตวัแรกทาํหนา้ท่ีในการตรวจวดัของ Sensor 
และควบคุม DC Gear Motor ส่วนตวัท่ีสองใชส้าํหรับการส่ือสารผา่น
ระบบวทิย ุVHF มี RTC (Real Time Clock) มี Data logger ใช ้LCD 
แสดงผลตรวจวดัระดบันํ้า (ม.รทก.) ระยะเปิดประตู(ม.)

การตรวจวดัระดบันํา้ ใช ้potentiometer sensor ต่อพว่ง
กบัแกนหมุนท่ีติดตั้งจานเฟืองโซ่เบอร์ 25 ท่ีปลายโซ่
ติดตั้งลูกลอยสาํหรับวดัระดบันํ้ า  แรงดนัไฟฟ้าท่ีไดจ้ะ
แปรผนัแบบเชิงเสน้กบัระดบันํ้า

การตรวจวดัระยะการเปิดประตูระบายนํา้ ใช ้
potentiometer sensor ต่อพว่งกบัแกนหมุนเคร่ืองกวา้นยก
บานประตูแรงดนัไฟฟ้าท่ีไดจ้ะแปรผนัแบบเชิงเสน้กบั
ระยะเปิดบานประตู

master station ประกอบดว้ย Canal Automation 
Interface และ PC (personal computer) การทาํหนา้ท่ี
ของ Canal Automation Interface คือเช่ือมต่อ PC สถานี
แม่ข่ายกบั remote terminal unit   ผา่นระบบวทิยส่ืุอสาร
ยา่น VHF  139 MHz

การพฒันาอุปกรณ์ระบบคลองอตัโนมตั ิสองพีน้่อง

พฒันาซอฟท์แวร์ SPN CAS เรียกรับขอ้มูลจาก robogate แสดงผล
ขอ้มูลกราฟระดบันํ้ า ปริมาณนํ้า ระยะเปิดประตูระบายนํ้ายอ้นหลงั 
1 วนั 7 วนั 1 เดือน และ แสดงขอ้มูลทั้งหมด ขอ้มูลเกบ็ลงในฮาร์ทดิส
ของ PC และ upload ขอ้มูลเพื่อนาํเสนอทาง internet แบบอตัโนมติั
ทุก ½ ชัว่โมง สามารถเขา้ชมไดท่ี้ http://pirun.ku.ac.th/~g4785009 



Water level and gate opening of cross regulator at 5L-2L Km.3+650 (Sta.901)
recorded every 30 minutes during 4 January 2007 - 8 August 2007
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Water level and gate opening of cross regulator at 5L-2L Km. 9+813 (Sta.902)
recorded every 30 minutes during 4 January 2007 - 8 August 2007
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Water level and gate opening of cross regulator at 5L-2L Km. 20+300 (Sta.903)
recorded every 30 minutes during 4 January 2007 - 8 August 2007
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การติดตั้งและทดสอบอุปกรณ์ระบบคลองอตัโนมตัิ สองพีน้่อง

ติดตัง้ robogate km.3+ 650  5L-2L
ติดตัง้ robogate km.20+300  5L-2L

ติดตัง้ robogate km.9+813  5L-2L

ทอ่เช่ือมบอ่นํา้น่ิงกบัคลองชลประทาน

ลกูลอยวดัระดบันํา้

ติดตัง้ตู้บอ่นํา้น่ิง

แผนท่ีติดตัง้อปุกรณ์ ใช้ระบบคลองอตัโนมตัิ ทํางานเป็น
ระบบโทรมาตร (Telemetering) ให้
พนกังานสามารถควบคมุการสง่นํา้
ตามปกติ SPN CAS เก็บข้อมลู
ระดบันํา้และระยะการเปิด ปตร. 
และบนัทกึอตัโนมตัิลงใน data 
logger ฐานข้อมลู ทกุคร่ึงชัว่โมง 
พร้อมกบั internet upload ผา่น
ดาวเทียม ipstar

ทางโครงการใช้ระดบันํา้และระยะเปิดบานประตท่ีู
ตรวจวดัได้เป็นข้อมลูเบือ้งต้นสาํหรับงานจดัสรรนํา้

ผลทดสอบการทํางานเฉพาะตรวจวดัและสง่ข้อมลูระยะไกลระหวา่งวนัท่ี 4 มกราคม – 8 สงิหาคม 2550  
อปุกรณ์ทํางานและสง่ข้อมลูได้ดีตลอดชว่งทดสอบ ในปัจจบุนัยงัคงทดสอบใช้งานแบบ manual เก็บ
ข้อมลูการสง่นํา้เพ่ือใช้ประกอบการเขียนโปรแกรมควบคมุระดบันํา้ในคลองแบบอตัโนมตัิ



อุปกรณ์ควบคุมการเปิด-ปิดประตูระบายนํา้

การพฒันาอปุกรณ์ควบคมุการเปิด-ปิดบานประตรูะบายนํา้ โดยพฒันา 
DC Gear Motor เข้ากบัเคร่ืองกว้านบานระบายของประตรูะบายนํา้ และ
ใช้ solar cell แปลงพลงังานจากแสงแดดเป็นไฟฟา้ประจเุก็บไว้ใน
แบตเตอร่ีเพ่ือขบัมอเตอร์

ติดตัง้ DC Gear Motor และ Solar cell ท่ี km. 3 + 650 คลอง 5L-2L  

ติดตัง้ DC Gear Motor และ Solar cell ท่ี km. 9 + 813 และ km. 20 + 300 คลอง 5L-2L 

เน่ืองจากโครงการฯสองพ่ีน้อง มกัประสบปัญหาเร่ือง
กระแสไฟฟา้ตกหรือดบัเป็นประจํา กรณีเกิดเหตกุารณ์
ดงักลา่วในชว่งสัน้ๆ ไมเ่กิน 15 นาที UPS. ท่ีตดิตัง้ไว้จะชว่ย
ให้ PC ยงัคงทํางานตามปกต ิถ้ากรณีกระแสไฟฟา้ตกหรือ
ดบักินระยะเวลานานPC จะดบัเม่ือกระแสไฟมาตามปกต ิ
PC ไมส่ามารถเปิดตวัเองได้(ต้องกดปุ่ ม start PC)  
โดยเฉพาะในชว่งวนัหยดุหรือหลงัเวลาเจ้าหน้าท่ีเลิกงาน ไม่
มีคนกดปุ่ ม start PC การแก้ปัญหาท่ีงา่ยและไมต้่องใช้เงิน
ลงทนุสร้างอปุกรณ์ UPS. ท่ีมีขนาดใหญ่คือสร้าง PC starter 
ทําหน้าท่ีตรวจสอบกระแสไฟฟา้ภายนอกและภายใน PC 
และคอยกดปุ่ ม PC start 

PC Starter 



ระบบโทรมาตร สถานีสํารวจอุทกวทิยา K12

วตัถุประสงค์ 
               เพ่ือติดตั้ง Robogate 5.0 และอุปกรณ์ตรวจวดัระดบันํ้าท่ีสถานีสาํรวจอุทกวิทยา K12 (กรม
ชลประทาน) ลาํตะเพิน ซ่ึงเป็นลาํนํ้ าสาขาของแควใหญ่ จงัหวดักาญจนบุรี สามารถส่ง และบนัทึก
ขอ้มูลบน internet ทุก ๆ 10 นาที โดยใชร้ะบบ GPRS

หลกัการ
1. ติดตั้ง sensor วดัระดบันํ้า ประกอบ ดว้ย 
ลูกลอยวดัระดบันํ้า และ potentiometer 
เพ่ือแปลงค่าระดบันํ้าท่ีข้ึน-ลงใหเ้ป็น
แรงดนัไฟฟ้า

ระบบโทรมาตร  สถานีสํารวจอุทกวทิยา K12เคร่ืองบนัทึกขอ้มูลระดบันํ้ าลงกราฟ

Sensor วดัระดบันํ้ า ลูกลอย และบ่อนํ้ าน่ิง

http://pirun.ku.ac.th/~g4785009

3. Robogate 5.0 ส่งขอ้มูลระดบันํ้าข้ึน 
pirun internet host server   ของ
มหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร์ 
http://pirun.ku.ac.th/~g4785009
แบบอตัโนมติัทุกๆ 10 นาที  และ
บนัทึกขอ้มูลไวท่ี้ host server เพ่ือให้
ผูใ้ชง้านสามารถเขา้ถึงฐานขอ้มูลได้
ตลอดเวลา

2. ส่งขอ้มูลแรงดนัไฟฟ้าไปท่ี Robogate 
5.0 เพ่ือแปลงขอ้มูลจากแรงดนัไฟฟ้า 
เป็นระดบันํ้าในหน่วย ม.รทก. และ
แสดงผลท่ีจอภาพ LCD

Robogate 5.0 และ
แผงสายอากาศยากิ 29 E

ระยะเวลาดาํเนินการ 
               ไดท้าํการทดสอบระบบ โทรมาตรดงักล่าวระหวา่ง
 เดือนมกราคม – สิงหาคม พ.ศ. 2550



ระบบโทรมาตร อุบลราชธานี

วตัถุประสงค์ 
               เพ่ือติดตั้ง Robogate 5.0 และอุปกรณ์ตรวจวดัระดบันํ้าท่ีอ่างเกบ็นํ้าหว้ยถํ้าแข ้อาํเภอตระการ
พืชผล จงัหวดัอุบลราชธานี ซ่ึงเป็นอ่างเกบ็นํ้าในความรับผดิชอบของโครงการชลประทานอุบลราชธานี  
เพ่ือวดัระดบันํ้ า และวดัระยะการเปิด - ปิดบานท่อระบายนํ้ าระยะไกลพร้อมทั้งสามารถส่งและบนัทึก
ขอ้มูลบน internet ทุก ๆ 30 นาที ผา่นทางเครือข่าย internet ความเร็วสูง

หลกัการ
1. ติดตั้ง sensor วดัระดบันํ้า ประกอบ ดว้ย 
ลูกลอยวดัระดบันํ้ า และ potentiometer 
เพ่ือแปลงค่าระดับนํ้ าท่ีข้ึน-ลงให้เป็น
แรงดนัไฟฟ้า

3. สถานีแม่ข่ายท่ีโครงการชลประทานอุบล
เรียกรับขอ้มูลระดบันํ้าในอ่างเกบ็นํ้า 
ระยะเปิดบานท่อระบายนํ้า บนัทึกขอ้มูล
ใน PC และ ส่งขอ้มูลข้ึน pirun internet 
host server  ของมหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร์
http://pirun.ku.ac.th/~g4785009 แบบ
อตัโนมติัทุกๆ 30 นาที  และบนัทึกขอ้มูล
ไวท่ี้ host server  เพ่ือใหผู้ใ้ชง้านสามารถ
เขา้ถึงฐานขอ้มูลไดต้ลอดเวลา

2. ส่งขอ้มูลแรงดนัไฟฟ้า   ใช ้robogate v.5 
ท่ีมีไมโครคอนโทลเลอร์  จาํนวน 2 ตวั 
ทาํงานช่วยกนั รับขอ้มูลดิจิตอลท่ีแปลง
แลว้แสดงผลระดบันํ้า หน่วย ม.รทก. และ
ระยะเปิดบานท่อระบายนํ้า หน่วย ม. ใน
ตวัท่ีจอภาพ LCD  ส่งขอ้มูลผา่นคล่ืนวิทย ุ
VHF 139 MHz 

ระยะเวลาดาํเนินการ 
               ไดท้าํการทดสอบระบบ โทรมาตรดงักล่าวระหวา่ง
 เดือนมิถุนายน 2550 – ปัจจุบนั

ระยะห่างประมาณ 60 กิโลเมตร

VHF 139 MHz

ระดบันํ้า

ลูกลอย


