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การพัฒนาระบบคลองอัตโนมัติสองพี่นอง ระยะที่ 1 
Development of Songpeenong Canal Automation System Phase 1 
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บทคัดยอ 
 ระบบคลองอัตโนมัติสองพี่นองพัฒนาขึ้นเพื่องานทดสอบการทํางานและพัฒนาโปรแกรมใชงานในระดับ

โครงการชลประทาน ใชเทคโนโลยีหุนยนตชวยทํางานแบบอัตโนมัติคือ robogate ver.5 ที่มรีะบบฝงตัว

ประกอบดวยไมโครคอนโทลเลอร 2 ตัว เขียนโปรแกรมควบคุม DCเกียรมอเตอรเพื่อเปด - ปด บาน ปตร. ควบคุม

การสงน้ําอัตโนมัติแบบ upstream water level control   ใชพลังงานจากแสงแดดแปลงเปนกระแสไฟฟา สถานี

แมขายสามารถติดตามวิเคราะหการสงน้ําและสั่งปรับบานประตูในระยะไกล รับคาตรวจวัดระดับนํ้าและระยะ

เปดบานประตผูานคลื่นวิทยุ VHF 139 MHz บันทึกขอมูลใน data logger  และ automatic upload เพื่อนําเสนอ

ขอมูลผาน internet อัตโนมตัิทุก ๆ  ½ ชัว่โมง  ติดตั้งเครื่องมือเพื่อทดสอบใชงานในคลองสงน้ําโครงการสงน้ํา

และบํารุงรักษาสองพี่นอง จ.สุพรรณบุรี จํานวน 3 สถานีคือ สถานี robogate 901 – 903  และติดตั้งสถานีแมขาย

ที่ทําการโครงการสงน้ําและบํารุงรักษาสองพี่นอง ในระยะที ่1 ทํางานเปนโทรมาตรทดสอบเก็บขอมูลการตรวจวัด

ระดับน้ํา ระยะเปด-ปดประตูระบายน้ําระยะไกลระหวาง 4 มกราคม – 8 สิงหาคม 2550 อุปกรณทํางานไดผลดี

นาพอใจขณะนีอ้ยูระหวางเขียนโปรแกรม SPN CAS เพื่อใหทํางานเปนคลองอัตโนมัติที่สมบูรณตอไป 

คําสําคัญ: คลองอัตโนมัต,ิ สงน้ํา, ชลประทาน, โทรมาตร 

ABSTRACT 
The development of Songpeenong canal automation system using for water delivery was 

tested and developed CAS programming at irrigation project of Thailand. Firstly, the robogate ver.5 

was developed using robot and embedded technology, dual core microcontroller were installed for 

operating and communication.  The robogates were programed for gate adjustment with DC gear 

motors and upstream water level control. Master station was designed for monitoring and remote via 

VHF 139 MHz radio.The solar cells were used as power supply for all robogate stations. The interface 

programming used PC for automatic data logger record and automatic internet data upload. 

Secondly,all devices of 3 stations were installed at canal regulators in Songpeenong Irrgation project, 

Suphanburi province, robogate 901-903 stations and master station at headwork office. The devices 
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have worked well for telemetering phase 1 field testing period 4 January – 8 August 2007.  Finally, 

canal automation programming is developing for completely SPN CAS  field working. 

Key words : canal automation, water deliverly, irrigation, telemetering 

E-mail : fengvwv@ku.ac.th, canal_auto@yahoo.com 

คํานํา 
การบริหารจัดการน้ําแบบใหมตองใชวิทยาการทันสมัยและเครื่องมือสําหรับชวยตรวจวัดขอมูลตางๆ ที่

จําเปนในเขตสงน้ําเพื่อการตัดสินใจควบคุมอาคารบังคับนํ้าในคลองสงน้ํา การใชซอฟแวรบริหารจัดการน้ําเปน

ทางเลือกที่ดีแตขอมูลที่ตองปอนเขาขั้นตอนการทํางานควรเปนขอมูลที่ใหมหรือเปนขอมลู ณ เวลาปจจุบัน (real 

time) ถาใชแรงงานฝมือสําหรับงานตรวจวัดเก็บขอมูล real time จะตองใชจํานวนมาก ในปจุบันทั้งซอฟทแวร

บริหารจัดการน้ําและเครื่องมือตรวจวัดขอมลูระยะไกลยังมีราคาแพงโดยสวนใหญนําเขาจากตางประเทศ  การ

พัฒนาอปุกรณตรวจวัดและควบคุมระยะไกลสําหรับงานชลประทาน ตองศึกษาปจจัยสําคัญที่เกี่ยวของดังแสดง

ใน Figure 1  รายละเอียดประกอบดวยปจจัยที่สําดัญสําหรับงานพัฒนาระบบโทรมาตร (telemetering) ซึ่งใช

ตรวจวัดระยะไกล SCADA(Supervisory Control and Data Acquisition System) ใชตรวจวัดขอมูลและควบคุม

อุปกรณระยะไกลโดยผูเชี่ยวชาญ และ canal automation คือระบบ SCADA ที่ยกระดับซอฟทแวรใหมีระบบ

ตัดสินใจทํางานเองแบบอัตโนมัติภายใตลอจกิบริหารจัดการสงน้ํา (Ankum, 1994)  ปจจัยที่แสดงดังกลาวมีผล

อยางมากตอราคาอุปกรณ ตวัอยางการพฒันาใชเครื่องมือบริหารจัดการน้ํา เชน Clemrnens et al. (1998) 

พัฒนาระบบคลองอัตโนมัติตนทุนต่ํา ติดตั้งใชงานไดทันทีใชงานในประเทศสหรัฐอเมริกา Sohag and Mahessar 

(2004) ใชระบบโทรมาตรเพื่องานชลประทานในประเทศปากีสถาน 
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Figure 1  Factors for canal automation development 

ภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน เร่ิมพัฒนาระบบวัดระดับน้ําและควบคุมการเปด-ปดประตูระบายน้ําใน

คลองชลประทานระยะไกล (วิชญ และวราวุธ, 2546)  การพัฒนาใชเทคโนโลยีหุนยนตควบคุมประตรูะบายน้ํา

เรียกวา ประตูยนต (Robogate) (วราวุธ และวิชญ, 2547)  การลดตนทุนระบบโทรมาตรใหมีตนทุนต่ําทําโดยใช



การประชุมวิชาการ มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสน คร้ังที่ 4 

 338 

คลื่นวิทยุ VHF หรือใชเครือขายโทรศัพทมือถือเพื่อรับ-สงขอมูล(วิชญและวราวุธ  2548)   โดยพัฒนาอุปกรณ

ระบบโทรมาตรตนทุนต่ําสงขอมูลผานโทรศัพทมือถือ ติดตั้งทดลองใชงานจริงที่ ประตูระบายน้ํากลางคลองสงน้ํา 

กม.22+ 700 คลองสงน้ํา 2L โครงการสองพี่นอง สุพรรณบุรี และในงานวิจัยนี้เปนงานตอเนื่องจากงานพัฒนา

ระบบคลองอัตโนมัติกําแพงแสน (วิชญ และวราวุธ, 2549)  เลือกโครงการสงน้ําและบํารุงรักษาสองพี่นอง จ.

สุพรรณบุรี ทดสอบใชงานระบบคลองอัตโนมัติในระดับโครงการชลประทาน  ผลการทดสอบใชงานไดขอมูลระดับ

น้ํา ระยะเปดประตูระบายน้ําในชวงเวลาตางๆ อยางตอเนื่อง นําไปปรับปรุงเขียนโปรแกรม SPN CAS ใหใชงาน

ไดจริงและสามารถปรับใชไดกบัโครงการชลประทานแหงอื่นตอไป 

อุปกรณและวิธีการ 
ระบบคลองอัตโนมัติของโครงการสงน้ําและบํารุงรักษาสองพี่นอง จ.สุพรรณบุรี ถูกออกแบบโดยใชระบบ 

Low Cost SCADA (Sohag and Mahessar.  2004) และระบบประตูยนต (วราวุธและวชิญ. 2547) ใหทํางาน

รวมกัน และถกูออกแบบในลักษณะ plug and play (Clemrnens et  al. 1998) คือเมื่อมีการติดตั้งอุปกรณ 

(ฮารทแวร) ใหมเขากับอปุกรณเดิมจะสามารถใชงานไดทันที หลักการทํางานของระบบคลองอัตโนมัติ คือประตู

ยนตจะทําหนาที่เปนสถานีลูกขาย (Remote Terminal Unit, RTU) ในการตรวจวัดระดับนํ้าหนา-ทาย ปตร. กลาง

คลอง และควบคุมการเปด–ปด ปตร. กลางคลองเพื่อรักษาระดับนํ้าในคลองใหอยูที่ระดับ FSL แบบอัตโนมัติ 

พรอมรายงานขอมูลเขาสูสถานีแมขาย (Master Station) แสดงใน figure 2  ซึ่งติดตั้งที่สํานักงานที่หัวงานของ

โครงการ โดยระบบวิทยุส่ือสารยาน VHF สวนระบบ Low Cost  SCADA จะชวยควบคมุ ปตร. ปากคลองใหสง

น้ําตามความตองการของคลองสายนั้น หรือชวยจัดสรรน้ําเขาคลองตามปริมาณน้ําตนทุนที่มีอยู  ในการทดสอบ

ใชงานระบบคลองอัตโนมัติที่โครงการสงน้ําและบํารุงรักษาสองพี่นอง จ.สุพรรณบุรี ไดเลือกคลองสงน้ําสาย 5L-

2L ซึ่งเปนคลองสงน้ําสายหลักของโครงการ ติดตั้งประตูยนตรุน 5 จํานวน 3 ตัว ที่ กม. 3+650, 9+813 และ 
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Figure 2  Songpeenong canal automation system concept 
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อุปกรณวัดระดบัน้ํา จะติดตั้งในตูเหล็ก ซึ่งตูเหล็กดังกลาวจะติดตั้งอยูเหนือบอนํ้านิ่ง (Stilling Basin) 

อุปกรณตรวจวดัระดับน้ําหรือ Water Level Sensor ใช Potensiometer ตอพวงกับแกนหมุนที่ติดตั้งจานเฟองโซ

เบอร 25 ที่ปลายโซติดตั้งลูกลอยสําหรับวัดระดับนํ้า  อีกดานหนึ่งคือนํ้าหนักถวง  แรงดันไฟฟาที่วัดไดจะแปรผัน

แบบเชิงเสนกับระดับน้ําที่ตรวจวัด ซึ่งจะสงใหไมโครคอนโทลเลอรตัวแรกใน Robogate 5.0 แปลงเปนดิจิตอล

เพื่อบันทึกใน Data logger และสงใหสถานีแมขายตอไป 

microcontroller

chain wheel

potensiometer

weigh

float

#25 chainlet

water level

microcontroller

potensiometer

radial gate

sling

wheel

Flow

Flow

 
Figure 3  principle of the measurement devices 

อุปกรณสําหรับตรวจวัดระยะการเปดประตูระบายน้ํา (Gate Position) ใช Potensiometer ตอพวงกับ

แกนหมุนเครื่องกวานยกบานประตู แรงดันไฟฟาที่ไดจะแปรผันแบบเชิงเสนกับระยะเปดบานประตู ซึ่งจะสงให

ไมโครคอนโทลเลอรตัวแรกใน Robogate 5.0 แปลงเปนดิจิตอลเพื่อบันทกึใน Datalogger และสงใหสถานีแม

ขายในทํานองเดียวกับอปุกรณวัดระดับน้ําหลักการตรวจวัดทั้งสองกรณีแสดงใน Figure 3  

Master station ประกอบดวย Canal Automation Interface ซึ่งทําหนาที่เชื่อมคอมพิวเตอรแมขายกับ

สถานีลูกขาย ถูกออกแบบโดยใช chip PIC ขนาด 8 Kwords 1 ตวั ส่ือสารกับสถานีลูกขาย (ประตูยนต)  ผาน

ระบบวิทยุส่ือสารยาน VHF โดยใชความถี่ 139.00 ของกรมชลประทาน  ซึ่งสามารถแบงออกไดเปน 50 

ชองสัญญาณยอย โดยใชระบบ CTSS ( Continuous Tone Coded Squelch System) กําหนดใหการรับสง

ขอมูลใช ชองที่ 1 ที่ 67Hz แบบ Analog เพื่อลดคลื่นรบกวนจากเครื่องสงอื่นที่ใชความถี่เดียวกันเนื่องจากระบบ

คลองอัตโนมัติใชวิทยุส่ือสารที่มีกําลังสงต่ํา (5 W)   Canal Automation Interface มีกําลังสงออกอากาศ 5 W 

สายอากาศที่แมขายเปนแบบ Folded Dipole 4 Steks  โดยติดตั้งที่เสาอากาศตนเดิมของโครงการ ฯ ทีม่ีความสูง 

30 เมตร    สวนสถานีลูกขาย (RTU) ใชวทิยุส่ือสารกําลังสง 5 W เชนเดียวกันกับสถานีแมขาย  สายอากาศที่

สถานีลูกขายเปนแบบยากิ (Yaki) แบบ 5E ติดตั้งบนเสาสูง 9 เมตร สถานีลูกขายทั้ง 3 แหงไมมีกระแสไฟฟาจึง

เลือกใชพลังงานจากแสงแดดแปลงเปนไฟฟาประจุเก็บในแบตเตอรี่รถยนต 12V 55 Ah จายกระแสไฟฟาไดทั้ง

กลางวันและกลางคืนอยางตองเนื่อง โปรแกรม SPN CAS ติดตั้งที่คอมพิวเตอรสถานีแมขายซึ่งในระยะที ่ 1 นีจ้ะ
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เรียกรับขอมูลการตรวจวัดระดับน้ําและระยะเปดประตูระบายน้ําทุก ๆ ½ ชัว่โมง บันทกึขอมูลในฮารทดิสแบบ 

data logger พรอมกบัสงขอมูลเขาเครือขาย Internet  ผานดาวเทียม iPSTAR ใช internet host server เปน 

data logger อีกแหงดวย เขาชมขอมูลไดที่  http://pirun.ku.ac.th/~g4785009  ภาพรวมการติดตั้งอุปกรณตางๆ 

ที่กลาวแลวแสดงใน Figure 4 

base station km.9 +813  5L-2L stilling basin and float

water level sensor 

km.20 +300  5L-2L

 ipStar Antenna

real time data
internet data logger

 
Figure 4  devices installation 

ผลการทดลอง 
ผลการทดสอบการใชงานระบบคลองอัตโนมตัิระยะที่ 1  ซึ่งระบบคลองอัตโนมัติ จะทาํงานเปนเพียง

ระบบโทรมาตร (Telemetering) โดยประตูยนตที่สถานีลูกขายจะตรวจวดัระดับน้ําดานหนาและดานทายบาน 

และระยะการเปดบาน ของ ปตร.กลางคลองทั้ง 3 แหง  บันทึกขอมูลแบบอัตโนมัติลงใน Data Logger พรอมสง

ขอมูลผานระบบวิทยุส่ือสารใหสถานีแมขายทุกครึ่งชั่วโมง ซึ่งทางฝายจัดสรรน้ําสามารถใชขอมูลระดับน้ําและ

ระยะการเปดบานประตูที่ตรวจวัดไดเปนขอมูลในการจัดสรรน้ําในคลอง 5L-2L คอมพวิเตอรที่สถานีแมขายจะสง

ขอมูลให internet host server ผานดาวเทียม ipstar  เพื่อนําเสนอขอมูลบน Internet แบบ Real Time  

ผลทดสอบการทํางานตรวจวัดและสงขอมูลระยะไกลระหวางวันที่ 4 มกราคม – 8 สิงหาคม 2550  แสดงใน 

Figure 5 – 7  ซึ่งอุปกรณระบบคลองอตัโนมัติทั้งสถานีแมขายและสถานีลูกขายทํางานสงขอมูลการตรวจวัด

ระดับน้ํา ระยะเปดประตูระบายน้ําในระยะไกลอยางตอเนื่องทุกๆ คร่ึงชั่วโมงไดดีตลอดชวงทดสอบ  ในสวนของ

ระบบควบคุม ปจจุบันยังคงทดสอบใชงานการควบคุมการปรับบาน ปตร. กลางคลอง ทั้ง 3 แหง โดยใช DCเกียร

มอเตอรที่พัฒนาขึ้นโดยระยะนี้จะใชคนเปด - ปดในสนาม (Manual) เพื่อใหพนักงานสงน้ําและผูรักษาอาคารเกิด

ความคุนเคยกับระบบคลองอตัโนมัติกอนจะทําการปรับระบบการควบคุมเปนการควบคุมระยะไกล และพัฒนา

เปนระบบคลองอัตโนมัติแบบ CAS(Computerized Centralized Control,CCC) ที่สมบูรณตอไป 
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Figure 5  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 

ที่สถานี 901 กม. 3+650 คลอง 5L-2L ระดับน้ําหนาประตูระบายน้ําเฉลี่ย +16.726 ม.รทก. ระดับน้ําทายประตู

ระบายน้ําเฉลี่ย + 14.699 ม.รทก.  ระยะเปดประตูระบายน้าํทั้งสองบานเฉลี่ย  1.412 เมตร และ  1.588 เมตร

ตามลําดับ 
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Figure 6  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 20 

ที่สถานี 902 กม. 9+813 คลอง 5L-2L ระดับน้ําหนา - ทายประตูระบายน้าํเฉลี่ย +13.963 ม.รทก. และ             

+ 12.618 ม.รทก. ตามลําดบั ระยะเปดประตูระบายน้ําเฉลี่ย  1.792 เมตร  
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Figure 7  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 

ที่สถานี 903 กม. 20+300 คลอง 5L-2L ระดับน้ําหนา - ทายประตูระบายน้ําเฉลี่ย +11.039 ม.รทก. และ           

+ 10.306 ม.รทก. ตามลําดบั ระยะเปดประตูระบายน้ําเฉลี่ย  1.277 เมตร  

สรุปและวิจารณผลการทดลอง 
งานวิจัยนี้ชวยยกระดับศึกษาและไดพัฒนาเทคโนโลยีที่เหมาะสมในการควบคุมน้ําในคลองสงน้ําแบบ

อัตโนมัติใหใชงานไดจริงระดับโครงการชลประทานของไทย โดยเนนการใชวัสดุและอุปกรณที่สามารถหาไดใน

ประเทศ และมีตนทุนต่ํา ซึ่งในระยะที่ 1 นี้สามารถสรุปไดวาระดับน้ําหนาประตูระบายน้ําทั้งสามแหงมีคาเฉลี่ย

ใกลเคียงกับ FSL. การวัดระดับน้ําที่ใชระบบลูกลอย เลือกระบบวิทยุส่ือสารที่ไมมีคาใชจายในการรับ-สงขอมูล มี

ความเหมาะสมเพราะแมขายเรียกสถานีลูกขายไดทุกเวลาตามตองการ อยางไรก็ตามการสรางบอน้ํานิ่งในคลอง

ขนาดใหญอาจมีปญหาเฉพาะกรณีที่ไมสามารถปดน้ําเพื่อทําการกอสราง ไดศึกษาการติดตั้งประตูยนต อุปกรณ

ตรวจวัดระดับน้ํา อุปกรณตรวจวัดระยะการเปดบานประตูระบายน้ําในคลอง การใชแสงแดดแปลงเปนพลังงาน

ไฟฟาสําหรับสถานีลูกขาย 3 สถานี และระบบส่ือสารกับสถานีแมขาย ตลอดจนซอฟทแวรควบคุมการทํางาน 

และ โปรแกรมสําหรับการ Upload ขอมูล และแสดงผลขอมูลแบบ Real Time บน Internet  สําหรับโครงการสง

น้ําและบํารุงรักษาสองพี่นอง ซึ่งผลการทดสอบอุปกรณในชวงแรกพบวาพบวาประตูยนต และ อุปกรณตางๆ 

ทํางานไดดียกเวนระบบ DC เกียรมอเตอรซึ่งมีขอจํากัดเรื่องคาดําเนินงานระยะแรกนี้จึงเลือกใชมอเตอรราคาถูก

คุณภาพไมดีนักมีอายุการใชงานสั้น แตการเปด-ปดประตูระบายน้ําอุปกรณทํางานไดผลดีพอสมควร 

คําขอบคุณ 
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งานวิจัยระดับบัณฑิตศึกษา จากบัณฑิตวิทยาลัย มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร  ทุนสนับสนุนจากคณะ
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