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ABSTRACT 
       The prototype for automatic water delivery and canal automation system program were 
respectively studied and developed for Kamphaengsean Canal Automation System (KPS CAS). 
Firstly, the robogate ver.5 was developed using a robot of embedded technology with dual core 
micro-controllers for operation and communication. The robogates were programmed for gate 
adjustment and for upstream water level control. The base station was designed for monitoring and 
remote controlling via CB 245MHz radio. The personal computer was used for automatic data logger 
and automatic internet data uploading. Secondly, solar cells were used as the power supply for some 
stations without power line. All devices of 7 station; robogate 901-903 stations, telemetering 904-905 
stations, weather watch and the base station at Irrigation Engineering Faculty, were installed for 
irrigation canal testing at Kamphaengsean campus, Kasetsart university. It was found that the devices 
worked well in the field tests during June-September 2006. The canal automation program needed to 
be further developed for complete KPS CAS field work.  
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บทคัดยอ 
 ออกแบบตนแบบ (prototype) ระบบคลองอัตโนมัติ และตั้งชื่อวา ระบบคลองอัตโนมัติกําแพงแสน เพื่อใช
เปนตนแบบทดสอบการทํางานของระบบคลอง และพัฒนาโปรแกรมควบคุม เพื่อนําไปสรางและใชงานในระดับ
โครงการชลประทาน ในการพัฒนาระบบคลองอัตโนมัติใชเทคโนโลยีหุนยนตชวยทํางานแบบอัตโนมัติ คือ 
robogate ver.5 ที่มีระบบฝงตัวประกอบดวยไมโครคอนโทลเลอร 2 ตัว เขียนโปรแกรมควบคุม DC เกียรมอเตอร
เพื่อเปด-ปดบานประตูในระยะไกล (ปตร.) ควบคุมการสงน้ําแบบ upstream water level control สถานีแมขาย
สามารถชวยติดตามวิเคราะหการสงน้ําและสั่งเปด-ปดบานประตูระยะไกล รับคาตรวจวัดระดับน้ําและระยะยก
บานประตูผานคลื่นวิทยุ CB245MHz automatic data logger และ automatic upload เพื่อนําเสนอขอมูลผาน 
internet ทุกครึ่งชั่วโมง ใชพลังงานแสงแดดสําหรับสถานีที่ติดตั้งในบริเวณที่ไมมีกระแสไฟฟา ติดตั้งเครื่องมือเพื่อ
ทดลองใชงานในคลองสงน้ําภายในมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสน จ.นครปฐม จํานวน 7 
สถานี คือ สถานี robogate 901 - 903 สถานี telemetering 904 - 905 สถานีตรวจอากาศชลประทาน 906 และ
สถานีแมขายที่ภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน ทดสอบเก็บขอมูลการตรวจวัดระดับน้ํา การควบคุมเปด-ปดประตู
ระยะไกลระหวางเดือน มิถุนายน - กันยายน 2549 ไดผลดีนาพอใจ สําหรับโปรแกรม KPS CAS ยังเขียนไม
สมบูรณและจําเปนตองเขียนใหสมบูรณเพื่อใหเครื่องมือทํางานเปนคลองอัตโนมัติที่ดีตอไป 
คําสําคัญ: คลองอัตโนมัติ  สงน้ํา ชลประทาน  โทรมาตร 
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คํานํา 

  ความตองการเครื่องมือบริหารจัดการน้ํา
แบบ  real time หรือความสามารถเฝามองความ
เปล่ียนแปลงตางๆ ในคลองสงน้ําไดทันที เพื่อชวย
แกปญหาการขาดแคลนแรงงานชางเทคนิคที่ตอง
ทํางานควบคุมอาคารชลประทานอยางตอเนื่อง และ
ความตองการพัฒนาสรางเครื่องมือขึ้นใชงานเอง เพื่อ
ลดคาใชจายจากการจัดซื้อเครื่องมือตางประเทศที่มี
ราคาแพง เปนที่มาของงานวิจัยพัฒนาระบบคลอง
อัตโนมัติกําแพงแสน เพื่อใชเปนตนแบบสรางเครื่องมือ
สําหรับชวยแกปญหาที่กลาว  
 การพัฒนาเทคโนโลยีระบบควบคุมน้ําใน
คลองอัตโนมัติ สามารถแบงออกไดเปน 3 ระดับ คือ 

1.ระบบโทรมาตร (Telemetering) คือ ระบบ
ตรวจวัดน้ําและเก็บบันทึกขอมูลระยะไกล  แบบ
อัตโนมัติ โดยใชระบบส่ือสาร เชน วิทยุ โทรศัพท 
โทรศัพทไรสาย หรือระบบ GPRS (General Packet 
Radio Service) เปนตน แตระบบไมสามารถตัดสินใจ 
และทําการควบคุมระยะไกลได 

2.ระบบ SCADA (Supervisory Control 
and Data Acquisition) คือระบบการตรวจวัดและ
ควบคุมระยะไกล (วิชญ และวราวุธ, 2546)  ระบบ 
SCADA มีระบบโทรมาตรเปนพื้นฐาน ในการตรวจวัด
และจัดเก็บขอมูล เพื่อประกอบการตัดสินใจ กอนทํา
การสั่ งการเพื่ อควบคุมประตูระบายน้ํ า  (ปตร .) 
ระยะไกล ระบบ SCADA สามารถแบงออกไดเปน
หลายระดับ เชน ระบบ SCADA แบบใชคนเปนผู
ตัดสินใจและสั่งการ หรือระบบท่ีกาวหนากวา คือ มี
ระบบสนับสนุนการตัดสินใจ (Decision Support 
System, DSS) อยางไรก็ตาม ระบบ SCADA สวน
ใหญ ยังตองมีคนเปนหลักในการตัดสินใจ กอนการสั่ง
การควบคุมระยะไกล 

3.ระบบคลองอัตโนมัติ (Canal Automation 
System, CAS) คือ ระบบ SCADA ที่กาวหนามากขึ้น 
สามารถทําการตรวจวัดและควบคุมระยะไกลแบบ
อัตโนมัติ ระบบน้ีสามารถตัดสินใจและสั่งการตาม
ตรรกะ (Logic) ที่กําหนดไว ระบบคลองอัตโนมัติอาจ
แบงออกไดเปน 2 ระดับ คือ ระบบควบคุมอัตโนมัติ
เฉพาะจุด (Localized Control) โดยใช 
Microcontroller หรือ Embeded System มี
โปรแกรมควบคุมการทํางานของ ปตร. แตละตัว ให
ทํางานอยางเปนอิสระ ปตร. ที่ทํางานในลักษณะนี้ 
เรียกวา ประตูยนต (Robogate) (วราวุธ และวิชญ, 
2547) ซึ่งเรียกระบบคลองอัตโนมัติแบบนี้วา CAS 

(Robogate) ระบบคลองอัตโนมัติที่กาวหนากวา คือ
แบบ Computerized Centralized Control (CCC)  
ซึ่งมีคอมพิวเตอรติดตั้งอยูที่ศูนยควบคุม (Operation 
Center) ทําหนาที่รับขอมูลจากระบบโทรมาตรตางๆ 
เก็บบันทึกขอมูลลงใน Data Base (Zimbelman and 
Bedworth, 1983)   มีโปรแกรมคอมพิวเตอรที่สามารถ
พยากรณ (Forecast) และจําลอง (Simulate) 
สถานการณลวงหนา กอนตัดสินใจและสั่งการควบคุม 
ปตร. ระยะไกลแบบอัตโนมัติ ในชวงเวลาปกติ แต
ในชวงเวลาวิกฤติ จําเปนตองใชคนตัดสินใจและสั่ง
การ ระบบคลองอัตโนมัติแบบนี้เรียกวาระบบ CAS 
(CCC) 

ระบบคลองอัตโนมัติกําแพงแสนที่พัฒนาขึ้น
ดวยอุปกรณอิเลคทรอนิค (Ploss, 1987) สําหรับงาน
ตรวจวัดระดับน้ํา  ระยะเปดประตูระบายน้ําและ
ควบคุม Direct Current (DC) เกียรมอเตอร ใชเปนตน
แบบทดสอบการทํางาน และพัฒนาเขียนโปรแกรม 
CAS ใหดีเนื่องจากขนาดคลองและพื้นที่สงน้ํามีขนาด
เล็กทําใหตรวจสอบผลตางๆและปรับแกไดสะดวก
กอนนําไปสรางใชงานในระดับโครงการชลประทานซึ่ง
มีขนาดใหญกวา การเขียนโปรแกรมใหทํางานดีตอง
อาศัยขอมูลจากการทดสอบใชงาน (Burt, 1983) และ
การทดสอบโปรแกรมที่พัฒนาขึ้นรวมกับอุปกรณของ
จ ริ งอย า ง ใกล ชิ ดตลอด เวลาอี กทั้ ง ต อ งอาศั ย
ผูเชี่ยวชาญหลายทานรวมกันทํางานพรอมกันซึ่งเปน
การยากที่จะมีเวลาพรอมกัน  ดังนั้นเพื่อใหงานพัฒนา 
CAS (Robogate)  ทําไดตอเนื่องและนําเทคโนโลยี
สงไปใชกับ NAM-OON CAS หรือโครงการ
ชลประทานแหงอื่นที่อยูหางไกล ภาควิชาวิศวกรรม
ชลประทาน คณะวิศวกรรมศาสตร กําแพงแสน ได
พัฒนา KPS CAS (Kamphaengsean canal 
automation system) ติดตั้งทดสอบการใชงานที่คลอง
สงน้ําภายในมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตรวิทยาเขต
กําแพงแสน จ.นครปฐม ใน (Figure 1) เปนแนวคิด
และหลักการทํางานเพื่อใชพัฒนาระบบ KPS CAS 
ตลอดจนตําแหนงการติดตั้งอุปกรณทดสอบใชงาน
และเลือกใชวัสดุอุปกรณภายในประเทศเพื่อใหเปน
ระบบคลองอัตโนมัติตนทุนต่ํา ใชระบบคอมพิวเตอร
ศูนยกลาง (Chevereau, 1987) โดยขอมูลจากสนาม
สงผานคลื่นวิทยุ CB (citizen band)  245MHz กําลัง
สง 0.5 W. รัศมีการใชงานครอบคลุมคลองสงน้ํา
ทั้ งหมด  คัดแยกชองความถี่ยอยโดยใช  CTCSS 
(continuous tone-coded squelch system) รับ-สง
ขอมูลเขารหัส DTMF (dual tone multiple 
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frequency)  encoder / decoder ที่พัฒนาขึ้น การ
นําเสนอขอมูล automatic upload ที่หนาเวปเพจ
พรอมกับใช host ของ internet เปน data logger  

 

อุปกรณและวิธีการ 
สวนประกอบสําคัญคือใชเทคโนโลยีหุนยนต

ควบคุมระดับน้ําภายในคลองสงน้ํา (robogate)  
สามารถติดตามวิ เคราะหและรับ -สงขอมูลผาน
คลื่นวิทยุ CB 245 MHz ใชพลังงานแสงแดดสําหรับ
เครื่องมือที่ติดตั้งบริเวณที่ไมมีกระแสไฟฟา  ประตู
ยนตรุนที่ 5 (robogate ver.5)  ใชระบบฝงตัวมี
ไมโครคอนโทลเลอร 2 ตัว การทํางานของ 
ไมโครคอนโทลเลอรทั้งสองเปนอิสระตอกัน ใชภาษา
ระดับสูง (basic) เขียนควบคุมใหทํางานตามตองการ 
โดยไมโครคอนโทลเลอรตัวแรก ทําหนาที่รับและแปลง
สัญญาณตรวจวั ดแบบ  ADC (analog-to-digital 
converter) ของระดับน้ําหนา-ทายประตูระบายน้ํา
จาก sensor ชนิด potensiometer ที่ตอกับเฟองโซ
เบอร 25 และลูกลอย การตรวจวัดระยะเปดบานประตู
ระบายน้ําใช sensor แบบเดียวกันตอกับแกนเครื่อง
กวานบาน ใช IC เบอร DS1307 เปนฐานเวลาจริงเพื่อ
กําหนดระยะเวลาทํางานของไมโครคอนโทลเลอร ใช 
IC เบอร 24LC128 เปน data logger สํารองขอมูล
ภายในเครื่องเฉพาะกรณีฉุกเฉินแมขายเกิดขัดของ 
เพราะเวลาปกติเครื่องจะสงขอมูลใหแมขายทุก ½ ชม. 
มีสวิทซเลือกโหมดการทํางานแบบ auto หรือ manual 
สวิทซและรีเลยเปด-ปดประตูระบายน้ํา ได 2 บาน ใช 
LCD 4x20 แสดงผลการตรวจวัดระดับน้ํามีหนวยเปน 
เมตร รทก. ระยะเปดประตูมีหนวยเปน เมตร แสดง
เวลาจริงของเครื่อง แสดงโหมดการทํางานของเครื่อง
ขณะนั้น ไมโครคอนโทลเลอรตัวแรกนี้มี Algorithm ที่
สําคัญสําหรับควบคุมระดับน้ําหนา ปตร. ใหอยูที่ 
FSL(Full Supply Level) การทํางานเริ่มตนโดยเลือก
โหมด auto ให R (Robogate) เปนรอบ (Loop) การ
ทํางานรอบใหญและ มี r (robogate) เปนรอบการ
ทํางานยอยซึ่งใชเวลาประมาณ 0.5 วินาทีตอ 1 รอบ 
ทดลองกําหนด r ไวที่ 250 รอบจากนั้นขึ้นรอบ R ใหม
ตอไป Algorithm การทํางานแสดงใน  (Figure 2) 

ไมโครคอนโทลเลอรตัวที่สอง ทําหนาที่ รับ-
สงขอมูลการตรวจวัด ขอมูลจะพักไวที่หนวยความจํา
ของไมโครคอนโทลเลอรเพื่อรอสงขอมูลแบบ DTMF 
encoder ใหแมขายผานไมคของวิทยุรับ-สง และการ
รับขอมูลคําส่ังจากแมขายใช  IC เบอร 8870 ทําหนาที่ 
DTMF decoder สงขอมูลใหไมโครคอนโทลเลอรตัวที่
สองถอดรหัสจะไดเปนเลขฐาน 16 ที่มีคาระหวาง 0 – 

F จากนั้นนํามา จัดใหมเปนกลุมคําส่ังควบคุม หรือ
อักษรพิเศษ การคัดแยกชองความถี่ของ KPS CAS 
CB radioใช CTCSS ชองที่ 1 (67Hz) การติดตั้ง
อุปกรณจริงใน (Figure 3) มีรายละเอียดดังตอไปนี้
 1. สถานี 901 robogate ปากคลองสงน้ํา
สายใหญ กม. 0 + 000 ควบคุมปริมาณน้ําไหลผาน
ประตูแบบ downstream volume control อุปกรณวัด
ระดับน้ําชนิดลูกลอยวัดระดับน้ําในบอ 1 และทางทาย
น้ําที่ กม.0 + 020 สงขอมูลให robogate ควบคุมการ
เปด – ปด ประตูระบายน้ําโดย DC เกียรมอเตอร 
ส่ือสารกับสถานีแมขายเพื่อรับ-สงขอมูลระดับน้ําหรือ
ควบคุมการเปดประตู ระบายน้ํ าระยะไกลผาน
คล่ืนวิทยุ CB 

2. สถานี robogate 902/1 คลองสงน้ําสาย
ใหญกม. 1 + 500 กม ควบคุมระดับน้ําหนาประตู 
FSL (full supply level) แบบ upstream water level 
control และ robogate 902/2 ปากคลองซอย กม. 0 
+ 000 ควบคุมปริมาณน้ําไหลผานประตูแบบ 
upstream water level control อุปกรณวัดระดับน้ํา
ชนิดลูกลอย วัดระดับนํ้าดานเหนือนํ้า-ทายน้ํา  สง
ขอมูลให  robogate ควบคุมการเปด – ปด ประตู
ระบายน้ําพรอมกันจํานวน 2 แหง บริเวณที่ตั้งแหงนี้ใช
พลังงานแสงแดดแปลงเปนพลังงานไฟฟา ส่ือสารกับ
สถานีแมขายเพื่อรับ-สงขอมูลระดับน้ํา ระยะเปดประตู
หรือควบคุมการเปดประตูระบายน้ําระยะไกลผาน
คล่ืนวิทยุ CB 

3. สถานี 903  robogate กลางคลองซอย 
กม. 1 + 200 หนาศูนยวิจัยการใชน้ําของออยควบคุม
ระดับน้ําหนาประตู FSL แบบ upstream water level 
control อุปกรณวัดระดับน้ําชนิดลูกลอย วัดระดับน้ํา
ดานเหนือน้ํา-ทายน้ํา  ส่ือสารกับสถานีแมขายเพื่อสง
ขอมูลระดับน้ํา ระยะเปดประตูหรือควบคุมการเปด
ประตูระบายน้ําระยะไกลผานคลื่นวิทยุ CB 

4. สถานี 904-905 วัดระดับน้ําแบบอัตโนมัติ 
(telemetering) จํานวน 2 แหงติดตั้งที่ กม. 2+700 
คลองสงน้ําสายใหญขางคอกวัวสัตวบาล และ กม. 2 
+800 คลองซอยที่หนาสถานีวิจัยคณะประมง ใช
อุปกรณวัดระดับน้ําชนิดลูกลอย ส่ือสารกับสถานีแม
ขายเพื่อสงขอมูลระดับนํ้าระยะไกลผานคลื่นวิทยุ CB 

5. สถานี 906 ตรวจวัดอากาศชลประทาน
จํานวน 1 แหงตั้งอยูที่คลองสงน้ําสายใหญ กม. 
1+800 ประกอบดวยเครื่องวัดน้ําฝนชนิดถวยกระดก  
sensor วัดอุณหภูมิ และความชื้นสัมพัทธในอากาศ
แบบอัตโนมัติ สถานีนี้ใชพลังงานจากแสงแดด ส่ือสาร
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กับสถานีแมขายเพื่อสงขอมูลการตรวจวัดดังกลาว
ผานคลื่นวิทยุ CB 

6. สถานีแมขาย (base station) ตั้งอยูที่
ภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน  ประกอบดวยอุปกรณ
เชื่อมตอ PC ผาน serial port  เขียนโปรแกรม KPS 
CAS เรียกรับขอมูลจาก robogate  สถานีวัดระดับน้ํา
(telemetering) และ สถานีตรวจวัดอากาศ
ชลประทานแบบอัตโนมัติ ผานคลื่นวิทยุ CB ขอมูล
เก็บแบบ data logger ลงในฮารทดิสของ PC และ 
automatic upload ขึ้น internet ที่ 
http://pirun.ku.ac.th/~g4785009  ทุก ½ ชั่วโมง  

 
ผลและวจิารณ 

 ผลการทดสอบใชงานและไดนําขอมูลการ
ตรวจวัดระดับน้ําหนา-ทายของสถานี 901-905 และ
ปริมาณฝนตกที่สถานี 906 ที่บันทึกใน data logger 
ระหวางมิถุนายน - กันยายน 2549 มาพลอตกราฟใน 
(Figure 4) ในที่นี้ทดสอบการทํางานเฉพาะตรวจวัด
และสงขอมูลระยะไกล อุปกรณที่ติดตั้งไวทั้งหมด
ทํางานและสงขอมูลไดดีตลอดชวงทดสอบ ในปจจุบัน
ยังคงทดสอบใชงานแบบ manual เก็บขอมูลการสงน้ํา
เพื่อใชประกอบการเขียนโปรแกรมควบคุมระดับน้ําใน
คลอง ซึ่งในขณะนี้ KPS CAS อยูระหวางเขียน
โปรแกรมท่ีสามารถจําลองสถานการณประมวลผล
และสั่งการอยางถูกตอง เพิ่มระบบความปลอดภัยใน
การควบคุมระดับน้ําในคลอง เพื่อยกระดับใหเปน
ระบบคลองอัตโนมัติแบบ CAS (CCC) ซึ่งเปนระบบที่
คอนขางสมบูรณแบบ การตรวจวัดและควบคุมการสง
น้ําจะเปนไปอยางอัตโนมัติ โดยมีเจาหนาที่ชํานาญ
การประจําศูนยควบคุมเพื่อคอยตรวจสอบวาเครื่องมือ

อุปกรณตางๆ ทํางานไดตามปกติใหผลการสงน้ํา
ตอบสนองตอความตองการของผูใชน้ําไดดีตลอดชวง
การเพาะปลูกพืช 

 
สรุป 

ระบบคลองอัตโนมัติกําแพงแสนเปนแบบ 
CAS (Robogate) คือ การแปลง ปตร. ธรรมดา ให
เปนประตูยนต ทําการควบคุมระดับน้ําดานเหนือน้ํา 
(ระดับน้ําหนา ปตร.กลางคลอง) หรือปริมาณน้ําที่ไหล
ผานประตู ตามที่กําหนดไว เนื่องจากประตูยนตทํา
การควบคุมระดับน้ําเฉพาะจุด ผลการควบคุมดังกลาว
จะสงผลกระทบตอระดับน้ําดานเหนือและทายประตู 
และมีผลตอการทํางานของประตูยนตตัวอื่นที่อยูดาน
เหนือและทายน้ํา  เชน ประตูยนตแบบควบคุมเหนือ
น้ําจะพยายามควบคุมระดับนํ้าหนาประตู โดยไม
คํานึงถึงปริมาณน้ําที่สงใหทายน้ํา  ถาน้ําที่สงเขา
คลองมีนอยกวาความตองการ ประตูทายน้ําอาจไมได
รับน้ํา ตองเพิ่มระบบชวยปรับแกกรณีที่ Supply ไม
เทากับ Demand  และการพัฒนาระบบควบคุมน้ําใน
คลองอัตโนมัติขึ้นใชงานเอง จําเปนตองพิจารณา
องคประกอบตางๆ ที่เกี่ยวของเพิ่มใหกับเครื่องมืออีก
คือ ประสิทธิภาพ - ประสิทธิผลในการสงน้ํา คาลงทุน 
ความรูความชํานาญของเจาหนาที่ผูเกี่ยวของ ความรู
ความเขาใจของเกษตรกร ลักษณะอาคารควบคุมน้ํา
ของโครงการ ระบบสงกระแสไฟฟา ระบบส่ือสาร 
ปริมาณฝนที่ ตกในพื้ นที่ ส งน้ํ า  ปริมาณน้ํ าที่ ใ ช
เพาะปลูกของเกษตรกร การดูแลรักษาเครื่องมือตลอด
ระยะเวลาการใชงานจะเปนสวนที่เติมใหการพัฒนา
ระบบคลองอัตโนมัติสมบูรณและใชเปนเครื่องมือ
ชวยงานสงน้ําไดอยางแทจริง 



        วิทยาสารกําแพงแสน ปที่ 5 ฉบับที่ 3 2550  40 

 

 
 

Figure 1 KPS CAS (Kamphaengsean canal automation system) conceptual 
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Figure 2 Robogate v.5 Algorithm  
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Figure 3 The installation of KPS CAS (Kamphaengsean canal automation system) devices 
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Figure 4 The devices have worked well for measuring field tested during June-September 2006 
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