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บทคัดยอ 

งานวิจัยชิ้นนี้นําเสนอเคร่ืองใหอาหารปลาทับทิมในกระชังแบบ
อัตโนมัต ิ โดยใชเทคนิคการปมลมในการลําเลียงอาหารปลาใหไหลไป
ต า ม ท อ จ น ถึ ง ก ร ะ ชั ง บ อ ป ล า  ค ว บ คุ ม ก า ร ทํ า ง า น ด ว ย
ไมโครคอนโทรเลอร สามารถตั้งเวลาและปรับปริมาณอาหารไดอยาง
อิสระและสามารถโปรแกรมเวลาใหอาหารไดสูงสุด วันละ 6 เวลา มี
ระบบเตือนเมื่ออาหารหมด ตัวถังบรรจุอาหารปลาไดสูงสุด 35 
กิโลกรัมใชกับขนาดของอาหารเม็ดไดทุกขนาด ถูกออกแบบใหมี
ความสามารถในการใหอาหารปลาในกระชังบอปลาไดจํานวน 4 
กระชัง จากผลการทดลองปรากฏวาเคร่ืองใหอาหารปลาสามารถจาย
อาหารไดเที่ยงตรงโดยมีคาความผิดพลาดเฉลี่ยสูงสุด 5 เปอรเซ็นต 
(ทดลองที่ 200 กรัม) เคร่ืองใหอาหารปลาสามารถทํางานไดทั้งจาก
แหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานไฟฟาจากเซลล
แสงอาทิตย 

คําสําคัญ: เคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัต ิ  ไมโครคอนโทรเลอร   
เทคนิคการปมลม   การเลี้ยงปลาในกระชงั 

 

Abstract 

This paper presented the automatic fish feeding 
machine for cage culture that used air jet pump technique 
in conveying the food to those fishes in the cage via pipe 
that is controlled by microcontroller.  The machine is 
designed to be programmed the time period for feeding at 
least 6 rounds per day as well as it has function for 
adjusting food feeding level freely for different size of 
fishes.  The food storage tank can contained the maximum 
of 35 Kgs and supported several sizes of food.  There will 
be an alarm when the food in the tank is going to be 
emptied.  The machine is designed to supply food for 4 
cages.  The obtained results shown that the machine can 
operate pretty accurately.  The error is maximum 5 
percents of average 200 grams in experiment.  
Furthermore, the machine is reliable either supply from 

220 volt or Solar Cell energy. 
Keyword: The automatic fish feeder, Microcontroller, Air jet 
pump technique, cage culture 

 
 
 

1. บทนํา 

ประเทศไทยเปนประเทศเกษตรกรรม มีทรัพยากร ธรรมชาติที่
ความอุดมสมบูรณ ดังคํากลาวที่วา “ในน้ํามีปลา ในนามีขาว” แตใน
ปจจุบันทรัพยากรดังกลาวไดถูกนํามาใชในการอุปโภคบริโภคใน
จํานวนที่สูงขึ้น โดยเฉพาะอยางยิ่งสัตวน้ําในแหลงน้ําธรรมชาติไดมี
จํานวนลดนอยลง  ดังนั้นการเลี้ยงปลาในกระชัง จึงเปนแนวทางหนึ่งที่
สามารถเพ่ิมปริมาณสัตวน้ําใหเพียงพอตอปริมาณผูบริโภคซ่ึงสามารถ
สรางรายไดใหกับเกษตรกรเปนอยางมาก  ลุมน้ําทะเลสาบสงขลาเปน
แหลงน้ําที่มีความอุดมสมบูรณเหมาะสมกับการเลี้ยงปลาและสัตวน้ํา
อ่ืน ๆ  ชุมชนที่อาศัยอยูรอบๆ ทะเลสาบสงขลาทั้งในจังหวัดสงขลา
และจังหวัดพัทลุง นิยมเลี้ยงปลาในกระชังซ่ึงเปนธุรกิจที่สรางรายได
ใหแกชุมชนนอกจากอาชีพเกษตรกรรมและการทําประมง  ปลาทับทิม
เปนปลาอีกชนิดหนึ่ งที่ประชาชนนิยมนํามาเลี้ยงในพ้ืนที่ลุมน้ํ า
ทะเลสาบสงขลา เนื่องจากโตเร็ว มีราคาสูงและทนตอสภาพภูมิอากาศ 

 ปจจุบันการเลี้ยงปลาทับทิมนิยมเลี้ยงในกระชังและมีการให
อาหารเม็ดชนิดลอยน้ํา โดยใหอาหารปลาเปนประจําทุกวันๆ ละ 2-3 
คร้ัง โดยสัญชาตญาณของปลาทับทิมจะเปนปลาที่กินอาหารอยู
ตลอดเวลา ทําใหมีการคิดคนเคร่ืองใหอาหารปลาขึ้นมาทําหนาที่ใน
การจายอาหารใหไดตรงเวลาและในปริมาณที่เหมาะสม โดยไดมีการ
พัฒนาเค ร่ืองใหอาหารปลาก่ึงอัตโนมัติ  [1] มีการออกแบบใหมี
ความสามารถในการใหอาหารปลาไดไกลสุดประมาณ 15 ถึง 20 เมตร 
บรรจุอาหารเม็ดได 15 กิโลกรัม การทํางานของเคร่ืองเปนการทํางาน
ดวยเค ร่ืองยนตเบนซินเล็กขนาด 5 แรงมา อยางไรก็ตามเคร่ือง
ดังกลาวก็ยังตองใชแรงงานคนในการทําหนาที่จายอาหาร ตอมาไดมี
การออกแบบเคร่ืองใหอาหารสัตวน้ําอัตโนมัต ิ[2] ซ่ึงสามารถใหอาหาร
ปลาไดอัตโนมัต ิอยางไรก็ตาม เคร่ืองดังกลาวยังมีปญหาเร่ืองพ้ืนที่ใน
การใหอาหารและระยะทางในการจายอาหาร นอกจากนี้ ยังไดมีการ
พัฒนาเคร่ืองเลี้ยงปลาโดยใชเซลลแสงอาทิตย [3]  เคร่ืองสามารถจาย
อาหารไดดี โดยออกแบบใหใชพลังงานจากแสงอาทิตยและใชวิธีให
เคร่ืองลอยอยูในบอเลี้ยงปลา อยางไรก็ตามเคร่ืองดังกลาวยังมีปญหา
ในการเติมอาหารปลาลงในเคร่ืองและสามารถจายอาหารไดเพียง
กระชังเดียวตอเคร่ืองเทานั้น   

 จากปญหาดังกลาวจึงไดมีการพัฒนาเค ร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัติเพ่ือทําหนาที่จายอาหารปลาเพ่ือลดภาระของเกษตรกรและ
ทดแทนแรงงานคน โดยออกแบบให เค ร่ือง ใหอาหารปลามี
ความสามารถในการตั้งเวลาในการใหอาหารปลาได สามารถปรับ
ปริมาณอาหารในแตละคร้ังไดอยางอิสระ และสามารถใหอาหารปลา
ในกระชังไดสูงสุดถึง 4 กระชัง เคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติที่
นําเสนอไดถูกออกแบบใหมีความสามารถในการทํางานไดทั้งจาก
แหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานแสงอาทิตย จึง
ทําใหสามารถที่จะติดตั้งใชงานในสถานที ่ที่ระบบจายไฟฟายังเขาไปไม
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ถึงได 
 

2. ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของ 
2.1 การออกแบบทอลมและเคร่ืองอัดอากาศ [4] 

 หลักการทั่วไปในการออกแบบทอลม คือ พยายามเดินแนวทอลม
ใหงายที่สุดเทาที่จะทําได และพยายามใหระบบทอลมนั้นสมมาตร 
ตําแหนงที่จะจายลมออกมาควรตั้งอยูในตําแหนงที่จะทําใหการ
กระจายลมภายในหองเปนไปไดดีทีสุ่ด โดยไมไปชนกับสิ่งกีดขวางใด ๆ 
ยกเวนในกรณีที่หลีกเลี่ยงไมได  ในการออกแบบระบบทอลมความเร็ว
สูงนั้น การเลือกชนิดของขอตอและตําแหนงขอตอ ตองมีความ
ระมัดระวังเปนพิเศษ เพ่ือกันไมใหเกิดการสูญเสียความดัน (Pressure 
Drop) สูงเกินไป  

การทํางานของเคร่ืองอัดอากาศซ่ึงทําหนาที่ในการอัดแรงดัน
อากาศเขาไปในทอลม ใชหลักการแรงเหวี่ยงหนีศูนยกลางของอากาศ
โดยใชใบพัดหมุนอากาศความเร็วสูงและเหวี่ยงออกไปในทิศทางตั้ง
ฉากกับแนวแกนทั่วทั้งทิศทาง  อากาศใหมก็จะถูกดูดเขาไปแทนที่โดย
บริเวณที่อากาศเขาตรงกลางเพลาจะมีปริมาตรมากกวาบริเวณที่
อากาศออก ทําใหไดแรงดันของอากาศที่สูงพอสมควร ดังนั้นเมื่อนํา
อาหารปลาเขาไปผสมในชุดดูดอากาศที่ถูกดูดเขาไปในสวนที่สองและ
ถูกสงไปกันในทอรวมอากาศ (Mixing Throat) แลวสงอากาศทั้ง 2 
สวนนี้ไปยังทอลําเลียงเพ่ือสงอากาศไปยังเปาหมาย ก็จะสามารถผสม
อาหารปลาและสงไปยังปลายทางได หลักการดังกลาวถูกเรียกวา แอร
เจ็ทปม (Air jet pump) ดังแสดงในภาพที ่1 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่1 การจําลองการทํางานของชุดเคร่ืองอัดอากาศ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 2 หลักการทํางานทั่วไปของเซลลแสงอาทิตย 
 
2.2 สเต็ปมอเตอร (Stepping motor) [5] 

 สเต็ปมอเตอรแบบไบโพลาร  เปนมอเตอรที่ขับเคลื่อนดวย
สัญญาณพัลส ลักษณะการขับเคลื่อนจะหมุนรอบแกนได 360 องศา มี
ลักษณะการหมุนทีไ่มตอเนื่องแตมีลักษณะเปนระดับ โดยแตละระดับ
จะถูกขับเคลื่อนไดประมาณ 1-2 องศา โดยขึ้นอยูกับโครงสรางของ
มอเตอร ประกอบดวย 2 สวนสําคัญคือ (1) โรเตอร เปนสวนที่หมุน

หรือเคลื่อนที่ได (2) สเตเตอร เปนสวนที่อยูกับที่ ไมสามารถเคลื่อนที่
ได เปนสวนที่ใชพันขดลวดของมอเตอร การควบคุมการหมุนของ
สเต็ปมอเตอรทําไดโดยการจายกระแสไฟฟาใหกับสเต็ปมอเตอรทีละ 1 
เฟสใหกับสเตเตอรแตละตัว ตามลําดับ [6]   

2.3 เซลลแสงอาทิตย (Solar Cell) 

 เซลลแสงอาทิตยเปนสิ่งประดิษฐทางอิเล็กทรอนิกสที่ถูกสรางขึ้น
เพ่ือเปนอุปกรณสําหรับเปลี่ยนพลังงานแสงอาทิตยใหเปนพลังงาน
ไฟฟา สามารถแบงไดเปน 2 ประเภท คือเซลลแสงอาทิตยที่ทําจาก
สารก่ึงตัวนําประเภทซิลิคอน และที่ทําจากสารประกอบที่ไมใชซิลิคอน 
หลักการทํางานของเซลลแสงอาทิตยเปนขบวนการเปลี่ยนพลังงานแสง
เปนกระแสไฟฟาไดโดยตรง โดยเมื่อแสงซ่ึงเปนคลื่นแมเหล็กไฟฟาและ
มีพลังงานกระทบกับสารก่ึงตัวนํา จะเกิดการถายทอดพลังงานระหวาง
กัน พลังงานจากแสงจะทําใหเกิดการเคลื่อนที่ของกระแสไฟฟาขึ้นใน
สารก่ึงตัวนําจึงสามารถตอกระแสไฟฟาดังกลาวไปใชงานได ดังแสดง
ในภาพที ่2 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3 ชุดไมโครคอนโทรลเลอรของบอรด ET-BASE PIC8722 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัต ิ
 

2.4 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) [7] - [8] 

ไมโครคอนโทรลเลอรคืออุปกรณควบคุมที่มีขนาดเล็กภายใน
ประกอบดวยอุปกรณควบคุมที่มีความสามารถที่คลายคลึงกับระบบ
คอม พิว เต อร  ไ ด ร ว ม เอาหนว ยประมวลผลกลา งห รือ ซี พี ยู 
หนวยความจําและสวนติดตอกับอุปกรณภายนอกหรือพอรตเขาไว
ดวยกัน โดยการบรรจุไวในตัวถังเดียวกัน สามารถตอรวมกับอุปกรณ
ภายนอกและสั่งงานโดยการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สงผล
ทําใหการทํางานของระบบเปนแบบอัตโนมัติ  โครงสรางโดยทั่วไปของ
บอรดไมโครคอนโทรลเลอรกระกูล PIC แสดงดังในภาพที ่3 
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3. การออกแบบเคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัติ 
 การทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติทั้งระบบถูก
แสดงดังในภาพที่ 4  มีไมโครคอนโทรลเลอรทําหนาที่เปนมันสมองทํา
หนาที่ควบคุมการทํางานและมีการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอกที่ทํา
หนาทีจ่ายอาหารปลาและลําเลียงอาหารปลาไปยังทอตางๆ กอนสงไป
ยังบอปลา  มีระบบเซนเซอรตรวจสอบและแสดงผลสภาวะการทํางาน
ของระบบ  นอกจากนั้นไดมีการออกแบบระบบจายกําลังไฟฟาสํารอง
จากพลังงานเซลลแสงอาทิตยและแบตเตอร่ี โดยในการออกแบบ
เลือกใชเซลลแสงอาทิตยขนาด 70 วัตต แบตเตอร่ีขนาด 12 โวลต 60 
แอมแปร-ชั่วโมง และมีระบบอินเวอรเตอรที่หนาที่เปลี่ยนไฟฟา
กระแสตรงใหเปนไฟฟากระแสสลับ สามารถจายกําลังขนาดไมเกิน 
500 วัตต ทําใหระบบสามารถทํางานไดอยางตอเนื่อง ในกรณีที่ระบบ
ไฟฟาขัดของหรือใชงานในสถานที่ที่ระบบไฟฟายังเขาไปไมถึง  

 เคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัติมีหลักการทํางานคือ อาหารในถังจะ
ไหลผานทอลงที่กนถังอาหารมารอที่พ้ืนผิวสายพานลําเลียง  เมื่อถึง
เวลาในการจายอาหารปลาตามที่ไดกําหนดไว (ควบคุการทํางานดวย
ชุดไมโครคอนโทรลเลอร) สายพานลําเลียงจะทําหนาที่ลําเลียงอาหาร
ออกมา อาหารในถังก็จะไหลลงมาแทนที่อาหารที่ถูกลําเลียงออกไป
ชุดสายพานลําเลียงจะจัดสงอาหารไปยังชุดเคร่ืองอัดอากาศหรือแอร
เจ็ทปมเพ่ือขับดันอาหารปลาใหไหลไปตามทออัดอากาศจนถึง
กระชัง โดยมีระบบเซนเซอรควบคุมปริมาณอาหารปลาตามที่ระบบ
ไดกําหนดไว ระบบสายพานลําเลียงก็จะหยุดทํางาน  ระบบหัวจาย
หรือชุดเลือกบอก็จะทําหนาที่สลับการเชื่อมตอไปยังบอในลําดับถัดไป
จนครบทั้ง 4 กระชัง ในการออกแบบระบบเคร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัติการออกแบบใหสามารถใหอาหารปลาไดจํานวน 4 บอ เวลา
การการใหอาหารและปริมาณอาหารในแตละบอจะเปนอิสระตอกัน 
โดยสามารถแสดงภาพจําลองการทํางานไดดังภาพที ่5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่5 การจําลองระบบการทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัต ิ

3.1 สวนประกอบหลักของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบ
อัตโนมัติ 

 (1) ชุดเคร่ืองอัดอากาศหรือแอรเจ็ทปม เปนชุดผสมอาหารปลา
เขาไปในทอของเคร่ืองอัดอากาศ โดยปลอยอาหารเขาไปยังทอดูด
อากาศสวนที่ 2 ซ่ึงอากาศสวนที่ 2 จะนําพาอาหารเขาไปผสมกับ
อากาศสวนแรกที่ไดจากเคร่ืองอัดอากาศในทอรวมอากาศ โดยชุดแอร
เจ็ทปมไดถูกออกแบบจากมอเตอรไฟฟากระแสสลับ กําลังวัตตขนาด 
380 วัตต (มอเตอรเคร่ืองดูดฝุน) แสดงดังภาพที่ 6 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่6 ชุดเคร่ืองอัดอากาศและแอรเจ็ทปมที่ไดออกแบบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่7 ชุดสายพานลําเลียงอาหาร 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่8 ชุดเลือกบอ 

 
 (2) ระบบสายพานลําเลียง  การขนถายอาหารปลาที่อยูใน
ถังจํานวนมากโดยการคอย ๆ ขนถายออกมาจนหมดถังเปนสิ่งจําเปน
สําหรับงานวิจัยนี ้เนื่องจากไมสามารถตอทอสงอาหารจากถังใสอาหาร
ลงไปยังชุดแอรเจ็ทปมไดโดยตรง เพราะจะทําใหทางเขาอาหารของชุด
แอรเจ็ทปมตันได จึงไดนําระบบสายพานลําเลียงมาใชโดยมีหลักการ
ทํางานคือ อาหารจากถังจะถูกสงออกมารออยูที่สายพานลําเลียง โดย
อาหารจะไมไหลออกมาจนกวาสายพานลําเลียงทํางานและเคลื่อนที่ไป
ขางหนา ในขณะเดียวกันอาหารปลาที่อยูในถังจะไหลลงมาแทนที่เดิม
เร่ือยไปจนหมด  การควบคุมปริมาณอาหารสามารถควบคุมไดโดยการ
ตรวจสอบการเคลื่อนที่ของสายพานรวมกับเซนเซอรแสง (Optical 
Sensor) ใชหลักการหมุนของแผนเกรทติ้งดิส (Grating Disc) ที่ตอกับ
เพลาลอสายพานหมุนขัดลําแสงเปนจังหวะ ๆ ตามแทร็กของเกรท
ติ้งดิสแลวสงไปนับประมวลผลน้ําหนักอาหารตอจํานวนรอบของลอ
สายพานในไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหสามารถลําเลียงอาหารไดอยาง
แมนยําและไมอุดตัน แสดงดังภาพที ่7 
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มอเตอรใบกวนอาหารปลา 

หัวจายอาหารปลา 

ชุดเลือกบอปลา 

สเต็ปเปอรมอเตอร 

ถังใสอาหารปลา ชุดเคร่ืองอัดอากาศ 

กรวยรองอาหารปลา 

สายพานลําเลียงอาหารปลา 

ทอสงอาหารปลา ชุดควบคุมการทํางาน 

(ก) สวนประกอบของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัต ิ

 

 

 

  

(ข) การติดตั้งเพ่ือทดสอบการทํางานเคร่ืองใหอาหารปลา 

 ภาพที ่9 เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชงัแบบอัตโนมัต ิ
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(ก) แบบที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

(ข) แบบที่ 2 

 

 

 

 

 

(ค) แบบที่ 3 

 

 

 

 

 

(ง) แบบที่ 4 

ภาพที่ 10 การติดตั้งเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติเพ่ือ
ใชงานกับกระชังเลี้ยงปลารูปแบบตางๆ 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่11 การทดลองการจายปริมาณอาหารโดยใชความยาวทอ
ลําเลียงที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่12 การทดลองการปลอยอาหารปลาตามความยาวทอทีค่วาม
ยาวแตกตางกันปริมาณอาหารที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่13 คาเสนผาศูนยกลางการกระจายของอาหารตามระดับความ
สูงของหัวจายอาหารในระดับที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 14 การจายอาหารของหัวจายในกระชงั ที่ระดับความสูง 40 
เซนติเมตร 

 
 (3) ชุดเลือกบอ ในการใหอาหารปลาในกระชังทั้ง 4 กระชัง ไดมี
การออกแบบใหมีทอจํานวน 4 ชุด ที่ตองจายอาหารในกระชัง ทําให
ตองมีเคร่ืองมือที่ทําหนาที่สลับทอทั้ง 4 ทอเพ่ือเชื่อมตอทอจายอาหาร
เขากับทอจากชุดแอรเจ็ทปมเพ่ือจายอาหารใหกับกระชังจนครบทั้ง 4 
กระชัง โดยมีสเต็ปมอเตอรทําหนาหมุนเลือกบอ แสดงดังภาพที ่8 

จากสวนประกอบแตละสวนถูกนํามาประกอบเขากับวงจร
อิเล็กทรอนิกสเพ่ือทําหนาที่ควบคุมการทํางานของมอเตอรชุดแอรเจ็ท
ปม ชุดสําเลียงอาหาร ชุดเลือกบอ มีเซนเซอรตรวจสอบสภาวะการ
ทํางานรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรเปนมันสมองของระบบและ
แสดงผลผานชุดแสดงผล  ชุดเคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติ
หลังจากประกอบเขารับระบบแสดงดังในภาพที ่9 

3.2 การทดสอบการทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบ
อัตโนมัติ 

ในการออกแบบเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ ถูก
นํามาติดตั้งและทดสอบการทํางานในกระชังเลี้ยงปลาปลาทับทิม
จํานวน 4 กระชัง มีการทดสอบการทํางานในลักษณะกระชังแบบตางๆ 
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จํานวน 4 รูปแบบ ดังแสดงในภาพที่ 10  และไดทําการทดลองจาย
อาหารผานทอลําลียงอาหารในรูปแบบ 5 ลักษณะดังนี้  (1) P1 คือ 
ขนาดทอตรงยาว 4 เมตร (2) P2 คือ ขนาดทอตรงยาว 8 เมตร (3) P3 
คือ ขนาดทอตรงยาว 12 เมตร (4) P4  คือ ขนาดทองอ 90 องศา 8 
เมตร (4+4 เมตร) และ (5) P5 คือ ขนาดทองอ 90 องศา ยาว 12 
เมตร (4+4+4 เมตร) ตามลําดับ เพ่ือตรวจสอบระยะเวลาที่ใชในการ
จายอาหารจากเคร่ืองถึงบอปลาแตละคร้ังในจํานวนที่กําหนด  ภาพที่ 
11 แสดงผลการทดลองการจายปริมาณอาหารจํานวน 100 กรัมในทอ  
5 รูปแบบ (P1-P5) ตามลําดับ จากผลการทดลองพบวาขนาดความ
ยาวทอและรูปแบบการตอที่เพ่ิมขอตองอแบบ 90 องศา เวลาในการ
จายอาหารในทอแตละแบบมีคาใกลเคียงกันโดยทอขนาดสั้นสุดจะใช
เวลานอยที่สุดประมาณ 10 วินาที และทอขนาดยาวสุดใชเวลา
ประมาณ 13 วินาที  ภาพที ่12 แสดงคาเฉลี่ยในการปลอยอาหารปลา
ตามความยาวทอที่ความยาวแตกตางกันเมื่อใชปริมาณอาหารจํานวน 
100 200 300 400 และ 500 กรัม ตามลําดับ จากรูปจะเห็นไดวาเมื่อ
มีการจายอาหารจํานวน 500 กรัม จะใชเวลาประมาณ 30 วินาที  
ภาพที ่13 แสดงการทดลองในการหาคาเสนผาศูนยกลางการกระจาย
ของอาหารตามระดับความสูงที่ตางกันโดยกําหนดระดับความสูงที่
ระดับ 40 60 80 และ 100 เซนติเมตร ตามลําดับ จากการทดสอบ
การทํางาน พบวาระยะความสูงของหัวจายอาหารจะแปรผันตรงกับ
เสนผาศูนยกลางของระยะการกระจายอาหาร และที่ระดับความสูง
ของทอจายอาหารสูง 60 เซนติเมตร สามารถจายอาหารไดระยะ
เสนผาศูนยกลาง 80 เซนติเมตร  ภาพที ่14 แสดงการจายของหัวจาย
อาหารระดับความสูงในกระชังเลี้ยงปลา ในการติดตั้งระดับความสูงนั้น
จะขึ้นอยูกับความกวางของกระชังเพ่ือใหอาหารมีการกระจายอยาง
ทั่วถึง 

 

4. ผลการทดลอง 

เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ ถูกนํามาทดลอง
เลี้ยงปลาทับทิมในบอเลี้ยงปลา ในพ้ืนที่ลุมน้ําทะเลสาบสงขลา ตําบล
เกาะยอ อําเภอเมือง จังหวัดสงขลา ซ่ึงมีผูเลี้ยงปลาในกระชังจํานวน
มาก ไดทําการทดลองเลี้ยงปลาทับทิมในกระชัง ขนาด 4X4 เมตร 
จํานวน 4 กระชัง (ปลาทับทิมที่ผานการอนุบาล จํานวนบอละ
ประมาณ 1,000 ตัว) ตลอดระยะเวลา 8 เดือน (จํานวน 2 รุน) จาก
การทดลองพบวาเคร่ืองใหอาหารปลาฯ สามารถทํางานไดดีตามที่ได
ออกแบบไว อัตราการรอดและการเจริญเติบโตของปลาทับทิม
ใกลเคียงกับบอเลี้ยงปลาแบบที่ใหอาหารดวยแรงงานคน (อัตราการ
รอดประมาณ 85 เปอรเซ็นต) และจากการเก็บขอมูลตลอดระยะเวลา 
8 เดือน พบวาปริมาณอาหารปลาที่ใชในการเลี้ยงปลาดวยเคร่ืองให
อาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ มีจํานวนลดลงจากเดิมประมาณ 
13 เปอรเซ็นต (คาเฉลี่ยจากอาหารปลาทุกเบอร) เมื่อเปรียบเทียบกับ
การเลี้ยงปลาโดยใหที่ใชแรงงานคนเปนผูใหอาหาร  

 

5. สรุปผลการทดลอง 
 เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติโดยใชเทคนิคการปม
ลมในการลําเลียงอาหารปลาใหไหลไปตามทอจนถึงกระชังบอปลานี ้
สามารถใหอาหารปลาในกระชังไดตามเวลาและปริมาณที่กําหนด
จํานวน 4 กระชัง การตั้งเวลาและปริมาณอาหารแตละบอทําไดอยาง
อิสระ สามารถโปรแกรมเวลาใหอาหารไดสูงสุด วันละ 6 เวลา ตัวถัง
อาหารสามารถบรรจุอาหารปลาไดสูงสุด 35 กิโลกรัม ใชกับอาหาร

ปลาชนิดเม็ดไดทุกขนาด เมื่ออาหารใกลหมดและอาหารหมดจะมี
ระบบเสียงเตือนเปนจังหวะๆ โดยสามารถปรับระดับความดังของเสียง
ได เคร่ืองใหอาหารปลาสามารถจายอาหารไดเที่ยงตรงโดยมีคาความ
ผิดพลาดเฉลี่ยสูงสุด 5 เปอรเซ็นต  ผลจากการเลี้ยงปลาทับทิมโดยใช
เคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัต ิสงผลทําใหสามารถลดแรงงานคนในการ
ใหอาหารปลาและจํานวนอาหารปลามีความถูกตองตามที่ไดออกแบบ
ไว โดยสามารถลดอาหารที่ใชเลี้ยงปลาไดสูงถึง 13 เปอรเซ็นต 
นอกจากนั้นเคร่ืองใหอาหารปลายังถูกออกแบบใหสามารถทํางานไดทั้ง
จากระบบแหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานไฟฟา
จากแสงอาทิตย จึงเหมาะสําหรับเกษตรกรและผูเลี้ยงปลาในกระชังจะ
นําไปใชเพ่ือลดตนทุนในการเลี้ยงปลาในกระชังตอไป 
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