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DEVELOPMENT OF CANAL AUTOMATION SYSTEM

Vich Sriwongsal* and Varawoot Vudhivanich’

ABSTRACT

The canal automation was developed in this study to improve water measurement of an irrigation porject. It
consisted of robogate (robot gate) for water level control and water level sensors. The robogate was designed for upstream
water level control using embeded system. The microcontroller received water level mesurement data from linear variable
resistor float sensor from robogate and infrarad sensor for robogate ver.3. The gear motor for adjusting regulator was
installed at the robogate for maintaining water level. The central PC installed the dual tone multi frequency encoder /
decoder program and canal automation interface, for sending the key control by serial port, broadcasted the key control to
the long distant robogate receivers. The robogate received and decoded the key control. If the key control was correct, the
robogate using CB radio broadcasted the data by dual tone multi frequency data encoder. The data from the canal
automation system at specified time interval could be recorded with datalogger developed in this study, using MS Excel
database, real time graph plotting. The initial test in laboratory showed that the canal automation system worked
reasonably.

KEYWORDS: Canal automation
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	  ลำดับที่สองคือ remote control มีลักษณะควบคุมอาคารบังคับน้ำแบบอัตโนมัติ ควบคุมระดับน้ำทางด้านท้ายน้ำคือ Bival water level control และ EL-FLO water control และลำดับสุดท้ายคือ central control ที่ใช้ควบคุมอาคารบังคับน้ำหลายแห่งจากที่ทำการแห่งเดียว 
	  การควบคุมอุปกรณ์โดยปกติจะต้องมี mode of control สามารถแบ่งได้หลายแบบตามความเหมาะสมของการใช้งานและตามลักษณะการควบคุมคือ manual control based on mutual cooperation คือควบคุมแบบร่วมกัน central control “manual control” คือควบคุมโดยพนักงานจากที่ทำการ central control “ manual control with off-line computer” คือการควบคุมจากที่ทำการร่วมกับคอมพิวเตอร์โดยใช้คนป้อนข้อมูลมีคอนโทลเลอร์ที่อาคารบังคับน้ำ central control “ manual control with on - line computer” คือการควบคุมโดยคนจากที่ทำการร่วมกับคอมพิวเตอร์ที่รับข้อมูลแบบอัตโนมัติ มีคอนโทลเลอร์ที่อาคารบังคับน้ำ central control “ manual control with in -line computer” คือการควบคุมแบบอัตโนมัติจากที่ทำการร่วมกับคอมพิวเตอร์รับข้อมูลแบบอัตโนมัติ มีคอนโทลเลอร์ที่อาคารบังคับน้ำ และ central control” direct digital control” การควบคุมแบบอัตโนมัติจากคอมพิวเตอร์ศูนย์กลาง ไม่มีคอนโทลเลอร์ที่อาคารบังคับน้ำ 

