
744

การประชุมวิชาการ การพัฒนาชนบทที่ยั่งยืน ประจ�ำปี 2555

“ชุมชนท้องถิ่น ฐานรากการพัฒนาประชาคมเศรษฐกิจอาเซียน” 16-19 กุมภาพันธ์ 2555

การพัฒนาเคร่ืองใหอาหารปลาทับทิมในกระชังแบบอัตโนมัต ิ 

The development of an automatic fish feeding machine for red tilapia in cage culture 

 
ปยะ ประสงคจันทร1, เสนอ สะอาด2* และเจริญชัย ฮวดอุปต2 

1สาขาวิชาไฟฟา คณะครุศาสตรอุตสาหกรรมและเทคโนโลยี  มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชัย 
2หลักสูตรวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส สาขาวิศวกรรมไฟฟา คณะวิศวกรรมศาสตร   มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชัย 

1 หมู 5 ถ.ราชดําเนินนอก ต.บอยาง อ.เมือง จ.สงขลา Tel: +66-7431-7162   E-mail: saner.s@rmutsv.ac.th* 
 

 

บทคัดยอ 

งานวิจัยชิ้นนี้นําเสนอเคร่ืองใหอาหารปลาทับทิมในกระชังแบบ
อัตโนมัต ิ โดยใชเทคนิคการปมลมในการลําเลียงอาหารปลาใหไหลไป
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 สามารถตั้งเวลาและปรับปริมาณอาหารไดอยาง
อิสระและสามารถโปรแกรมเวลาใหอาหารไดสูงสุด วันละ 6 เวลา มี
ระบบเตือนเมื่ออาหารหมด ตัวถังบรรจุอาหารปลาไดสูงสุด 35 
กิโลกรัมใชกับขนาดของอาหารเม็ดไดทุกขนาด ถูกออกแบบใหมี
ความสามารถในการใหอาหารปลาในกระชังบอปลาไดจํานวน 4 
กระชัง จากผลการทดลองปรากฏวาเคร่ืองใหอาหารปลาสามารถจาย
อาหารไดเที่ยงตรงโดยมีคาความผิดพลาดเฉลี่ยสูงสุด 5 เปอรเซ็นต 
(ทดลองที่ 200 กรัม) เคร่ืองใหอาหารปลาสามารถทํางานไดทั้งจาก
แหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานไฟฟาจากเซลล
แสงอาทิตย 

คําสําคัญ: เคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัต ิ  ไมโครคอนโทรเลอร   
เทคนิคการปมลม   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 

ประเทศไทยเปนประเทศเกษตรกรรม มีทรัพยากร ธรรมชาติที่
ความอุดมสมบูรณ ดังคํากลาวที่วา “ในน้ํามีปลา ในนามีขาว” แตใน
ปจจุบันทรัพยากรดังกลาวไดถูกนํามาใชในการอุปโภคบริโภคใน
จํานวนที่สูงขึ้น โดยเฉพาะอยางยิ่งสัตวน้ําในแหลงน้ําธรรมชาติไดมี
จํานวนลดนอยลง  ดังนั้นการเลี้ยงปลาในกระชัง จึงเปนแนวทางหนึ่งที่
สามารถเพ่ิมปริมาณสัตวน้ําใหเพียงพอตอปริมาณผูบริโภคซ่ึงสามารถ
สรางรายไดใหกับเกษตรกรเปนอยางมาก  ลุมน้ําทะเลสาบสงขลาเปน
แหลงน้ําที่มีความอุดมสมบูรณเหมาะสมกับการเลี้ยงปลาและสัตวน้ํา
อ่ืน ๆ  ชุมชนที่อาศัยอยูรอบๆ ทะเลสาบสงขลาทั้งในจังหวัดสงขลา
และจังหวัดพัทลุง นิยมเลี้ยงปลาในกระชังซ่ึงเปนธุรกิจที่สรางรายได
ใหแกชุมชนนอกจากอาชีพเกษตรกรรมและการทําประมง  ปลาทับทิม
เปนปลาอีกชนิดหนึ่ งที่ประชาชนนิยมนํามาเลี้ยงในพ้ืนที่ลุมน้ํ า
ทะเลสาบสงขลา เนื่องจากโตเร็ว มีราคาสูงและทนตอสภาพภูมิอากาศ 

 ปจจุบันการเลี้ยงปลาทับทิมนิยมเลี้ยงในกระชังและมีการให
อาหารเม็ดชนิดลอยน้ํา โดยใหอาหารปลาเปนประจําทุกวันๆ ละ 2-3 
คร้ัง โดยสัญชาตญาณของปลาทับทิมจะเปนปลาที่กินอาหารอยู
ตลอดเวลา ทําใหมีการคิดคนเคร่ืองใหอาหารปลาขึ้นมาทําหนาที่ใน
การจายอาหารใหไดตรงเวลาและในปริมาณที่เหมาะสม โดยไดมีการ
พัฒนาเค ร่ืองใหอาหารปลาก่ึงอัตโนมัติ  [1] มีการออกแบบใหมี
ความสามารถในการใหอาหารปลาไดไกลสุดประมาณ 15 ถึง 20 เมตร 
บรรจุอาหารเม็ดได 15 กิโลกรัม การทํางานของเคร่ืองเปนการทํางาน
ดวยเค ร่ืองยนตเบนซินเล็กขนาด 5 แรงมา อยางไรก็ตามเคร่ือง
ดังกลาวก็ยังตองใชแรงงานคนในการทําหนาที่จายอาหาร ตอมาไดมี
การออกแบบเคร่ืองใหอาหารสัตวน้ําอัตโนมัต ิ[2] ซ่ึงสามารถใหอาหาร
ปลาไดอัตโนมัต ิอยางไรก็ตาม เคร่ืองดังกลาวยังมีปญหาเร่ืองพ้ืนที่ใน
การใหอาหารและระยะทางในการจายอาหาร นอกจากนี้ ยังไดมีการ
พัฒนาเคร่ืองเลี้ยงปลาโดยใชเซลลแสงอาทิตย [3]  เคร่ืองสามารถจาย
อาหารไดดี โดยออกแบบใหใชพลังงานจากแสงอาทิตยและใชวิธีให
เคร่ืองลอยอยูในบอเลี้ยงปลา อยางไรก็ตามเคร่ืองดังกลาวยังมีปญหา
ในการเติมอาหารปลาลงในเคร่ืองและสามารถจายอาหารไดเพียง
กระชังเดียวตอเคร่ืองเทานั้น   

 จากปญหาดังกลาวจึงไดมีการพัฒนาเค ร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัติเพ่ือทําหนาที่จายอาหารปลาเพ่ือลดภาระของเกษตรกรและ
ทดแทนแรงงานคน โดยออกแบบให เค ร่ือง ใหอาหารปลามี
ความสามารถในการตั้งเวลาในการใหอาหารปลาได สามารถปรับ
ปริมาณอาหารในแตละคร้ังไดอยางอิสระ และสามารถใหอาหารปลา
ในกระชังไดสูงสุดถึง 4 กระชัง เคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติที่
นําเสนอไดถูกออกแบบใหมีความสามารถในการทํางานไดทั้งจาก
แหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานแสงอาทิตย จึง
ทําใหสามารถที่จะติดตั้งใชงานในสถานที ่ที่ระบบจายไฟฟายังเขาไปไม
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ถึงได 
 

2. ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของ 
2.1 การออกแบบทอลมและเคร่ืองอัดอากาศ [4] 

 หลักการทั่วไปในการออกแบบทอลม คือ พยายามเดินแนวทอลม
ใหงายที่สุดเทาที่จะทําได และพยายามใหระบบทอลมนั้นสมมาตร 
ตําแหนงที่จะจายลมออกมาควรตั้งอยูในตําแหนงที่จะทําใหการ
กระจายลมภายในหองเปนไปไดดีทีสุ่ด โดยไมไปชนกับสิ่งกีดขวางใด ๆ 
ยกเวนในกรณีที่หลีกเลี่ยงไมได  ในการออกแบบระบบทอลมความเร็ว
สูงนั้น การเลือกชนิดของขอตอและตําแหนงขอตอ ตองมีความ
ระมัดระวังเปนพิเศษ เพ่ือกันไมใหเกิดการสูญเสียความดัน (Pressure 
Drop) สูงเกินไป  

การทํางานของเคร่ืองอัดอากาศซ่ึงทําหนาที่ในการอัดแรงดัน
อากาศเขาไปในทอลม ใชหลักการแรงเหวี่ยงหนีศูนยกลางของอากาศ
โดยใชใบพัดหมุนอากาศความเร็วสูงและเหวี่ยงออกไปในทิศทางตั้ง
ฉากกับแนวแกนทั่วทั้งทิศทาง  อากาศใหมก็จะถูกดูดเขาไปแทนที่โดย
บริเวณที่อากาศเขาตรงกลางเพลาจะมีปริมาตรมากกวาบริเวณที่
อากาศออก ทําใหไดแรงดันของอากาศที่สูงพอสมควร ดังนั้นเมื่อนํา
อาหารปลาเขาไปผสมในชุดดูดอากาศที่ถูกดูดเขาไปในสวนที่สองและ
ถูกสงไปกันในทอรวมอากาศ (Mixing Throat) แลวสงอากาศทั้ง 2 
สวนนี้ไปยังทอลําเลียงเพ่ือสงอากาศไปยังเปาหมาย ก็จะสามารถผสม
อาหารปลาและสงไปยังปลายทางได หลักการดังกลาวถูกเรียกวา แอร
เจ็ทปม (Air jet pump) ดังแสดงในภาพที ่1 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่1 การจําลองการทํางานของชุดเคร่ืองอัดอากาศ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 2 หลักการทํางานทั่วไปของเซลลแสงอาทิตย 
 
2.2 สเต็ปมอเตอร (Stepping motor) [5] 

 สเต็ปมอเตอรแบบไบโพลาร  เปนมอเตอรที่ขับเคลื่อนดวย
สัญญาณพัลส ลักษณะการขับเคลื่อนจะหมุนรอบแกนได 360 องศา มี
ลักษณะการหมุนทีไ่มตอเนื่องแตมีลักษณะเปนระดับ โดยแตละระดับ
จะถูกขับเคลื่อนไดประมาณ 1-2 องศา โดยขึ้นอยูกับโครงสรางของ
มอเตอร ประกอบดวย 2 สวนสําคัญคือ (1) โรเตอร เปนสวนที่หมุน

หรือเคลื่อนที่ได (2) สเตเตอร เปนสวนที่อยูกับที่ ไมสามารถเคลื่อนที่
ได เปนสวนที่ใชพันขดลวดของมอเตอร การควบคุมการหมุนของ
สเต็ปมอเตอรทําไดโดยการจายกระแสไฟฟาใหกับสเต็ปมอเตอรทีละ 1 
เฟสใหกับสเตเตอรแตละตัว ตามลําดับ [6]   

2.3 เซลลแสงอาทิตย (Solar Cell) 

 เซลลแสงอาทิตยเปนสิ่งประดิษฐทางอิเล็กทรอนิกสที่ถูกสรางขึ้น
เพ่ือเปนอุปกรณสําหรับเปลี่ยนพลังงานแสงอาทิตยใหเปนพลังงาน
ไฟฟา สามารถแบงไดเปน 2 ประเภท คือเซลลแสงอาทิตยที่ทําจาก
สารก่ึงตัวนําประเภทซิลิคอน และที่ทําจากสารประกอบที่ไมใชซิลิคอน 
หลักการทํางานของเซลลแสงอาทิตยเปนขบวนการเปลี่ยนพลังงานแสง
เปนกระแสไฟฟาไดโดยตรง โดยเมื่อแสงซ่ึงเปนคลื่นแมเหล็กไฟฟาและ
มีพลังงานกระทบกับสารก่ึงตัวนํา จะเกิดการถายทอดพลังงานระหวาง
กัน พลังงานจากแสงจะทําใหเกิดการเคลื่อนที่ของกระแสไฟฟาขึ้นใน
สารก่ึงตัวนําจึงสามารถตอกระแสไฟฟาดังกลาวไปใชงานได ดังแสดง
ในภาพที ่2 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3 ชุดไมโครคอนโทรลเลอรของบอรด ET-BASE PIC8722 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัต ิ
 

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

ไมโครคอนโทรลเลอรคืออุปกรณควบคุมที่มีขนาดเล็กภายใน
ประกอบดวยอุปกรณควบคุมที่มีความสามารถที่คลายคลึงกับระบบ
คอม พิว เต อร  ไ ด ร ว ม เอาหนว ยประมวลผลกลา งห รือ ซี พี ยู 
หนวยความจําและสวนติดตอกับอุปกรณภายนอกหรือพอรตเขาไว
ดวยกัน โดยการบรรจุไวในตัวถังเดียวกัน สามารถตอรวมกับอุปกรณ
ภายนอกและสั่งงานโดยการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สงผล
ทําใหการทํางานของระบบเปนแบบอัตโนมัติ  โครงสรางโดยทั่วไปของ
บอรดไมโครคอนโทรลเลอรกระกูล PIC แสดงดังในภาพที ่3 

 
 

 

 

  

  

 

  

 

 
 



746

การประชุมวิชาการ การพัฒนาชนบทที่ยั่งยืน ประจ�ำปี 2555

“ชุมชนท้องถิ่น ฐานรากการพัฒนาประชาคมเศรษฐกิจอาเซียน” 16-19 กุมภาพันธ์ 2555

3. การออกแบบเคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัติ 
 การทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติทั้งระบบถูก
แสดงดังในภาพที่ 4  มีไมโครคอนโทรลเลอรทําหนาที่เปนมันสมองทํา
หนาที่ควบคุมการทํางานและมีการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอกที่ทํา
หนาทีจ่ายอาหารปลาและลําเลียงอาหารปลาไปยังทอตางๆ กอนสงไป
ยังบอปลา  มีระบบเซนเซอรตรวจสอบและแสดงผลสภาวะการทํางาน
ของระบบ  นอกจากนั้นไดมีการออกแบบระบบจายกําลังไฟฟาสํารอง
จากพลังงานเซลลแสงอาทิตยและแบตเตอร่ี โดยในการออกแบบ
เลือกใชเซลลแสงอาทิตยขนาด 70 วัตต แบตเตอร่ีขนาด 12 โวลต 60 
แอมแปร-ชั่วโมง และมีระบบอินเวอรเตอรที่หนาที่เปลี่ยนไฟฟา
กระแสตรงใหเปนไฟฟากระแสสลับ สามารถจายกําลังขนาดไมเกิน 
500 วัตต ทําใหระบบสามารถทํางานไดอยางตอเนื่อง ในกรณีที่ระบบ
ไฟฟาขัดของหรือใชงานในสถานที่ที่ระบบไฟฟายังเขาไปไมถึง  

 เคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัติมีหลักการทํางานคือ อาหารในถังจะ
ไหลผานทอลงที่กนถังอาหารมารอที่พ้ืนผิวสายพานลําเลียง  เมื่อถึง
เวลาในการจายอาหารปลาตามที่ไดกําหนดไว (ควบคุการทํางานดวย
ชุดไมโครคอนโทรลเลอร) สายพานลําเลียงจะทําหนาที่ลําเลียงอาหาร
ออกมา อาหารในถังก็จะไหลลงมาแทนที่อาหารที่ถูกลําเลียงออกไป
ชุดสายพานลําเลียงจะจัดสงอาหารไปยังชุดเคร่ืองอัดอากาศหรือแอร
เจ็ทปมเพ่ือขับดันอาหารปลาใหไหลไปตามทออัดอากาศจนถึง
กระชัง โดยมีระบบเซนเซอรควบคุมปริมาณอาหารปลาตามที่ระบบ
ไดกําหนดไว ระบบสายพานลําเลียงก็จะหยุดทํางาน  ระบบหัวจาย
หรือชุดเลือกบอก็จะทําหนาที่สลับการเชื่อมตอไปยังบอในลําดับถัดไป
จนครบทั้ง 4 กระชัง ในการออกแบบระบบเคร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัติการออกแบบใหสามารถใหอาหารปลาไดจํานวน 4 บอ เวลา
การการใหอาหารและปริมาณอาหารในแตละบอจะเปนอิสระตอกัน 
โดยสามารถแสดงภาพจําลองการทํางานไดดังภาพที ่5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่5 การจําลองระบบการทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลา
อัตโนมัต ิ

3.1 สวนประกอบหลักของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบ
อัตโนมัติ 

 (1) ชุดเคร่ืองอัดอากาศหรือแอรเจ็ทปม เปนชุดผสมอาหารปลา
เขาไปในทอของเคร่ืองอัดอากาศ โดยปลอยอาหารเขาไปยังทอดูด
อากาศสวนที่ 2 ซ่ึงอากาศสวนที่ 2 จะนําพาอาหารเขาไปผสมกับ
อากาศสวนแรกที่ไดจากเคร่ืองอัดอากาศในทอรวมอากาศ โดยชุดแอร
เจ็ทปมไดถูกออกแบบจากมอเตอรไฟฟากระแสสลับ กําลังวัตตขนาด 
380 วัตต (มอเตอรเคร่ืองดูดฝุน) แสดงดังภาพที่ 6 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่6 ชุดเคร่ืองอัดอากาศและแอรเจ็ทปมที่ไดออกแบบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่7 ชุดสายพานลําเลียงอาหาร 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่8 ชุดเลือกบอ 

 
 (2) ระบบสายพานลําเลียง  การขนถายอาหารปลาที่อยูใน
ถังจํานวนมากโดยการคอย ๆ ขนถายออกมาจนหมดถังเปนสิ่งจําเปน
สําหรับงานวิจัยนี ้เนื่องจากไมสามารถตอทอสงอาหารจากถังใสอาหาร
ลงไปยังชุดแอรเจ็ทปมไดโดยตรง เพราะจะทําใหทางเขาอาหารของชุด
แอรเจ็ทปมตันได จึงไดนําระบบสายพานลําเลียงมาใชโดยมีหลักการ
ทํางานคือ อาหารจากถังจะถูกสงออกมารออยูที่สายพานลําเลียง โดย
อาหารจะไมไหลออกมาจนกวาสายพานลําเลียงทํางานและเคลื่อนที่ไป
ขางหนา ในขณะเดียวกันอาหารปลาที่อยูในถังจะไหลลงมาแทนที่เดิม
เร่ือยไปจนหมด  การควบคุมปริมาณอาหารสามารถควบคุมไดโดยการ
ตรวจสอบการเคลื่อนที่ของสายพานรวมกับเซนเซอรแสง (Optical 
Sensor) ใชหลักการหมุนของแผนเกรทติ้งดิส (Grating Disc) ที่ตอกับ
เพลาลอสายพานหมุนขัดลําแสงเปนจังหวะ ๆ ตามแทร็กของเกรท
ติ้งดิสแลวสงไปนับประมวลผลน้ําหนักอาหารตอจํานวนรอบของลอ
สายพานในไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหสามารถลําเลียงอาหารไดอยาง
แมนยําและไมอุดตัน แสดงดังภาพที ่7 
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มอเตอรใบกวนอาหารปลา 

หัวจายอาหารปลา 

ชุดเลือกบอปลา 

สเต็ปเปอรมอเตอร 

ถังใสอาหารปลา ชุดเคร่ืองอัดอากาศ 

กรวยรองอาหารปลา 

สายพานลําเลียงอาหารปลา 

ทอสงอาหารปลา ชุดควบคุมการทํางาน 

(ก) สวนประกอบของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัต ิ

 

 

 

  

(ข) การติดตั้งเพ่ือทดสอบการทํางานเคร่ืองใหอาหารปลา 

 ภาพที ่9 เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชงัแบบอัตโนมัต ิ
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(ก) แบบที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

(ข) แบบที่ 2 

 

 

 

 

 

(ค) แบบที่ 3 

 

 

 

 

 

(ง) แบบที่ 4 

ภาพที่ 10 การติดตั้งเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติเพ่ือ
ใชงานกับกระชังเลี้ยงปลารูปแบบตางๆ 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่11 การทดลองการจายปริมาณอาหารโดยใชความยาวทอ
ลําเลียงที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่12 การทดลองการปลอยอาหารปลาตามความยาวทอทีค่วาม
ยาวแตกตางกันปริมาณอาหารที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่13 คาเสนผาศูนยกลางการกระจายของอาหารตามระดับความ
สูงของหัวจายอาหารในระดับที่แตกตางกัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 14 การจายอาหารของหัวจายในกระชงั ที่ระดับความสูง 40 
เซนติเมตร 

 
 (3) ชุดเลือกบอ ในการใหอาหารปลาในกระชังทั้ง 4 กระชัง ไดมี
การออกแบบใหมีทอจํานวน 4 ชุด ที่ตองจายอาหารในกระชัง ทําให
ตองมีเคร่ืองมือที่ทําหนาที่สลับทอทั้ง 4 ทอเพ่ือเชื่อมตอทอจายอาหาร
เขากับทอจากชุดแอรเจ็ทปมเพ่ือจายอาหารใหกับกระชังจนครบทั้ง 4 
กระชัง โดยมีสเต็ปมอเตอรทําหนาหมุนเลือกบอ แสดงดังภาพที ่8 

จากสวนประกอบแตละสวนถูกนํามาประกอบเขากับวงจร
อิเล็กทรอนิกสเพ่ือทําหนาที่ควบคุมการทํางานของมอเตอรชุดแอรเจ็ท
ปม ชุดสําเลียงอาหาร ชุดเลือกบอ มีเซนเซอรตรวจสอบสภาวะการ
ทํางานรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรเปนมันสมองของระบบและ
แสดงผลผานชุดแสดงผล  ชุดเคร่ืองใหอาหารปลาแบบอัตโนมัติ
หลังจากประกอบเขารับระบบแสดงดังในภาพที ่9 

3.2 การทดสอบการทํางานของเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบ
อัตโนมัติ 

ในการออกแบบเคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ ถูก
นํามาติดตั้งและทดสอบการทํางานในกระชังเลี้ยงปลาปลาทับทิม
จํานวน 4 กระชัง มีการทดสอบการทํางานในลักษณะกระชังแบบตางๆ 
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จํานวน 4 รูปแบบ ดังแสดงในภาพที่ 10  และไดทําการทดลองจาย
อาหารผานทอลําลียงอาหารในรูปแบบ 5 ลักษณะดังนี้  (1) P1 คือ 
ขนาดทอตรงยาว 4 เมตร (2) P2 คือ ขนาดทอตรงยาว 8 เมตร (3) P3 
คือ ขนาดทอตรงยาว 12 เมตร (4) P4  คือ ขนาดทองอ 90 องศา 8 
เมตร (4+4 เมตร) และ (5) P5 คือ ขนาดทองอ 90 องศา ยาว 12 
เมตร (4+4+4 เมตร) ตามลําดับ เพ่ือตรวจสอบระยะเวลาที่ใชในการ
จายอาหารจากเคร่ืองถึงบอปลาแตละคร้ังในจํานวนที่กําหนด  ภาพที่ 
11 แสดงผลการทดลองการจายปริมาณอาหารจํานวน 100 กรัมในทอ  
5 รูปแบบ (P1-P5) ตามลําดับ จากผลการทดลองพบวาขนาดความ
ยาวทอและรูปแบบการตอที่เพ่ิมขอตองอแบบ 90 องศา เวลาในการ
จายอาหารในทอแตละแบบมีคาใกลเคียงกันโดยทอขนาดสั้นสุดจะใช
เวลานอยที่สุดประมาณ 10 วินาที และทอขนาดยาวสุดใชเวลา
ประมาณ 13 วินาที  ภาพที ่12 แสดงคาเฉลี่ยในการปลอยอาหารปลา
ตามความยาวทอที่ความยาวแตกตางกันเมื่อใชปริมาณอาหารจํานวน 
100 200 300 400 และ 500 กรัม ตามลําดับ จากรูปจะเห็นไดวาเมื่อ
มีการจายอาหารจํานวน 500 กรัม จะใชเวลาประมาณ 30 วินาที  
ภาพที ่13 แสดงการทดลองในการหาคาเสนผาศูนยกลางการกระจาย
ของอาหารตามระดับความสูงที่ตางกันโดยกําหนดระดับความสูงที่
ระดับ 40 60 80 และ 100 เซนติเมตร ตามลําดับ จากการทดสอบ
การทํางาน พบวาระยะความสูงของหัวจายอาหารจะแปรผันตรงกับ
เสนผาศูนยกลางของระยะการกระจายอาหาร และที่ระดับความสูง
ของทอจายอาหารสูง 60 เซนติเมตร สามารถจายอาหารไดระยะ
เสนผาศูนยกลาง 80 เซนติเมตร  ภาพที ่14 แสดงการจายของหัวจาย
อาหารระดับความสูงในกระชังเลี้ยงปลา ในการติดตั้งระดับความสูงนั้น
จะขึ้นอยูกับความกวางของกระชังเพ่ือใหอาหารมีการกระจายอยาง
ทั่วถึง 

 

4. ผลการทดลอง 

เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ ถูกนํามาทดลอง
เลี้ยงปลาทับทิมในบอเลี้ยงปลา ในพ้ืนที่ลุมน้ําทะเลสาบสงขลา ตําบล
เกาะยอ อําเภอเมือง จังหวัดสงขลา ซ่ึงมีผูเลี้ยงปลาในกระชังจํานวน
มาก ไดทําการทดลองเลี้ยงปลาทับทิมในกระชัง ขนาด 4X4 เมตร 
จํานวน 4 กระชัง (ปลาทับทิมที่ผานการอนุบาล จํานวนบอละ
ประมาณ 1,000 ตัว) ตลอดระยะเวลา 8 เดือน (จํานวน 2 รุน) จาก
การทดลองพบวาเคร่ืองใหอาหารปลาฯ สามารถทํางานไดดีตามที่ได
ออกแบบไว อัตราการรอดและการเจริญเติบโตของปลาทับทิม
ใกลเคียงกับบอเลี้ยงปลาแบบที่ใหอาหารดวยแรงงานคน (อัตราการ
รอดประมาณ 85 เปอรเซ็นต) และจากการเก็บขอมูลตลอดระยะเวลา 
8 เดือน พบวาปริมาณอาหารปลาที่ใชในการเลี้ยงปลาดวยเคร่ืองให
อาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติ มีจํานวนลดลงจากเดิมประมาณ 
13 เปอรเซ็นต (คาเฉลี่ยจากอาหารปลาทุกเบอร) เมื่อเปรียบเทียบกับ
การเลี้ยงปลาโดยใหที่ใชแรงงานคนเปนผูใหอาหาร  

 

5. สรุปผลการทดลอง 
 เคร่ืองใหอาหารปลาในกระชังแบบอัตโนมัติโดยใชเทคนิคการปม
ลมในการลําเลียงอาหารปลาใหไหลไปตามทอจนถึงกระชังบอปลานี ้
สามารถใหอาหารปลาในกระชังไดตามเวลาและปริมาณที่กําหนด
จํานวน 4 กระชัง การตั้งเวลาและปริมาณอาหารแตละบอทําไดอยาง
อิสระ สามารถโปรแกรมเวลาใหอาหารไดสูงสุด วันละ 6 เวลา ตัวถัง
อาหารสามารถบรรจุอาหารปลาไดสูงสุด 35 กิโลกรัม ใชกับอาหาร

ปลาชนิดเม็ดไดทุกขนาด เมื่ออาหารใกลหมดและอาหารหมดจะมี
ระบบเสียงเตือนเปนจังหวะๆ โดยสามารถปรับระดับความดังของเสียง
ได เคร่ืองใหอาหารปลาสามารถจายอาหารไดเที่ยงตรงโดยมีคาความ
ผิดพลาดเฉลี่ยสูงสุด 5 เปอรเซ็นต  ผลจากการเลี้ยงปลาทับทิมโดยใช
เคร่ืองใหอาหารปลาอัตโนมัต ิสงผลทําใหสามารถลดแรงงานคนในการ
ใหอาหารปลาและจํานวนอาหารปลามีความถูกตองตามที่ไดออกแบบ
ไว โดยสามารถลดอาหารที่ใชเลี้ยงปลาไดสูงถึง 13 เปอรเซ็นต 
นอกจากนั้นเคร่ืองใหอาหารปลายังถูกออกแบบใหสามารถทํางานไดทั้ง
จากระบบแหลงจายไฟฟา 220 โวลต และจากแหลงจายพลังงานไฟฟา
จากแสงอาทิตย จึงเหมาะสําหรับเกษตรกรและผูเลี้ยงปลาในกระชังจะ
นําไปใชเพ่ือลดตนทุนในการเลี้ยงปลาในกระชังตอไป 
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