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บทคัดย่อ 
บทความนี้นำเสนอการพัฒนาเครื่องผสมสารเคมีสำหรับป้องกันโรค

และแมลงในสวนทุเรียน โดยใช้โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์  ใน
การควบคุมกระบวนการผสมสาร ระบบได้รับการออกแบบให้สามารถผสม
สารเคมีได้ 4 ชนิด ได้แก่ คอปเปอร์ออกซีคลอไรด์ คาร์เบนดาซิม อิมิดา
คลอพริด และคลอร์ไพริฟอส ถังบรรจุขนาด 2 ลิตรต่อชนิดสารเคมี โดย
ตัวเครื ่องผสมสาร ไม่เก ิน 200 ลิตรต่อรอบการทำงาน รองรับโหมด
อัตโนมัติ ซ่ึงเลือกสูตรการผสมตามชนิดของโรค และ กำหนดอัตราส่วนการ
ผสมได้เองตามต้องการ ด้วย โหมดควบคุมด้วยมือ จากผลการทดลอง ผสม
สารที่ปริมาณ 25, 50 และ 100 มิลลิลิตรต่อสารแต่ละชนิด ค่าความคลาด
เคลื่อนอยู่ในช่วง 0.2% ถึง 1.8% ทำให้ลดการสิ้นเปลือง และส่วนผสมตรง
ตามอัตราส่วนของโรคพืช ลดการสัมผัสสารเคมี และความแม่นยำสูงในการ
ผสมสารเคมี 

คำสำคัญ: พีแอลซี, เครื ่องผสมสารเคมี , สวนทุเรียน , ระบบควบคุม
อัตโนมัติ, การป้องกันโรคพืช 

Abstract 
This paper presents the development of a chemical mixing 

machine for pesticide and Insecticide prevention in durian 
orchards by using a programmable logic controller. The system 
is designed to mix four types of chemical solutions copper 
oxychloride, carbendazim, imidacloprid, and chlorpyrifos each 
stored in 2-liter containers, 200 liters per work cycle . The 
operation supports two modes: automatic mode, which is 
selects the pesticide chemical mixtures based on the type of 
disease, and users to define custom mixing ratios by manual 
mode. Experimental results using 25, 50, and 100 ml dosages 
for each chemical, the mixing percentage error ranged from 
0.2% to 1.8%. The system effectively reduce waste and mix 
ingredients in line with plant disease ratio, reduce chemical 
exposure and increase precision in chemical mixing. 
Keywords:   PLC, chemical mixing machine, durian orchard, 
automatic control, plant disease prevention 

1. บทนำ 
ปัจจุบันผลผลิตทางการเกษตร ทุเรียน เป็นผลผลิตของประเทศไทยที่

มีบทบาทสำคัญต่อภาคเกษตรกรรม พืชเศรษฐกิจส่งออก ได้รับการยอมรับ
ระดับด้านคุณภาพ และเป็นที่ต้องการอย่างต่อเนื่อง อย่างไรก็ตาม การ
บรรลุผลผลิตคุณภาพสูง และปริมาณที่น่าพอใจ แต่ต้องเผชิญกับความท้า
ทายหลัก คือการระบาดของโรคและแมลงศัตรูพืช ซึ ่งก่อให้เกิดความ
เสียหายอย่างมากต่อผลผลิตและคุณภาพการเพาะปลูก ซึ่งเกษตรกรไทย
ส่วนใหญ่จะใช้สารเคมีในอัตราส่วนในปริมาณที ่มากเกินจริง ทำให้
สิ้นเปลือง และเกิดสารพิษตกค้างในร่างกาย   

ดังนั้นการจัดการโรคและแมลงศัตรูพืช [1] เป็นหัวใจสำคัญในการ
เพาะปลูกทุเรียน การเตรียมสารป้องกันกำจัดศัตรูพืชเพื ่อฉีดพ่นเป็น
ขั ้นตอนที่ต้องอาศัยความแม่นยำ เนื ่องจากหากอัตราส่วนการผสมไม่
ถูกต้อง จะส่งผลให้ประสิทธิภาพการควบคุมลดลง เกิดความสิ้นเปลือง
สารเคมี  และเพิ่มความเส่ียงจากการสัมผัสสารเคมีโดยตรงต่อผู้ปฏิบัติงาน 
เกิดสารตกค้างในผลผลิต [2-3] นอกจากนี้วิธีการผสมแบบดั้งเดิมยังใช้
แรงงานและเวลามาก ส่งผลกระทบต่อต้นทุน และประสิทธิภาพการผลิต
จากปัญหาดังกล่าว จึงเกิดแนวคิดในการพัฒนาเครื่องมือและอุปกรณ์เพื่อ
ช่วยเหลือและลดปัญหาในข้อจำกัดเหล่านั ้น บทความนี้ได้นำเสนอการ
พัฒนาเครื่องผสมสารป้องกันโรคและแมลง สำหรับสวนทุเรียน ควบคุม
ด้วยพีแอลซี [4-7] ลดความเสี่ยงในการสัมผัสโดยตรงจากการผสมสารเคมี 
และเพิ่มความแม่นยำของอัตราส่วนการผสมของโรคตรงจุด ซึ่งจะชว่ยเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการพ่นยาควบคุมโรคและแมลง ลดความเสียหายต่อ
ผลผลิตการเพาะปลูก และยกระดับคุณภาพทุเรียนเพื่อความยั่งยืนทาง
การตลาด 

 
2. โครงสร้างการทำงานของระบบ 

2.1 ภาพรวมของระบบ 
การพัฒนาเครื่องผสมสารป้องกันแมลงสำหรับสวนทุเรียนโดยใช้ ชุด 

FX2N-20MT PLC Board เป็นตัวประมวผลหลัก เขียนโปรแกรมควบคุม
ด้วย Ladder Diagram ควบคุมกระบวนการทำงานทั้ง โหมดอัตโนมัติ และ
โหมดควบคุมด้วยมือ โดยพีแอลซีเชื ่อมต่ออุปกรณ์อินพุต เซนเซอร์
ตรวจสอบอัตราการไหล (Flow sensor) จำนวน 4 ชุด อุปกรณ์เอาต์พุต 
มอเตอร์ปั้มสารละลาย 4 ตัว มอเตอร์ปั้มน้ำ 1 ตัว มอเตอร์กวนสารในถัง 1 
ตัว พร้อมทั้งเชื่อมต่อกับจอแสดงผลแบบสัมผัส (HMI) ผ่านพอร์ตสื่อสาร 
RS422 ใช ้ในการควบคุมการทำงานผ ่านหน้าจอส ัมผ ัส  และแสดง
สถานะการทำงานต่างๆ  

การควบคุมปริมาณของสารละลายจำนวน 4 ชนิด ใช้อ ุปกรณ์ 
เซนเซอร์วัดอัตราการไหล รุ่น YF-S201 สามารถวัดอัตราการไหลได้สูงสุด 
30 ลิตรต่อนาที เชื่อมต่อกับพีแอลซี ผ่านขาอินพุต X0, X1, X2 และ X3 
การจ่ายสารละลาย ใช้ปั๊มน้ำแบบไดอะแฟรม จำนวน 4 ชุด สามารถดูด
ของเหลวได้ที่อัตรา 3 ลิตรต่อนาที เชื ่อมต่อกับขาเอาต์พุต Y0, Y1, Y2 
และ Y3 ของพีแอลซี หลังการเติมสารละลายลงในน้ำสะอาด ระบบจะทำ
การกวนผสมสารละลายกับน้ำโดยสั่งงานมอเตอร์กระแสตรงติดกับใบพัด
แบบริบบิ้น ควบคุมผ่านขา Y1 ของพีแอลซี เชื่อมต่อผ่านรีเลย์ทำหน้าที่ 
เปิด–ปิดวงจรกระแสไฟฟ้าให้มอเตอร์ เมื่อผสมสารละลายกับน้ำเรียบรอ้ย
แล้ว จะมีมอเตอร์ปั๊มน้ำทำหน้าที่ดูดสารละลายที่พร้อมใช้งานออกจากถัง
ผสม ควบคุมการทำงานผ่านขา Y5 ของพีแอลซี ซ่ึงมีรีเลย์ทำหน้าที่ควบคุม
การจ่ายไฟเช่นเดียวกัน 

นอกจากนี้ระบบแจ้งเตือนสถานการณ์ทำงานด้วยเสียง หากการ
ทำงานของระบบผิดปกติ ด้วยบัซเซอร์ (Buzzer) เช่ือมต่อกับขา Y6 ของพี
แอลซี และสามารถหยุดการทำงานของระบบได้ โดยกดสวิตช์ฉุกเฉิน 
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(Emergency Switch) จะตัดการทำงานของระบบทั้งหมด ทั้งยังสามารถ
ตรวจสอบพลังงานของแบตเตอรี่ ผ่านอินพุตแบบแอนะล็อก (Analog 
Input) ขา AD0 ของพีแอลซี เพื่อสามารถตรวจสอบแรงดันของแบตเตอรี่ 
ดังแสดงในรูปที่ 1 

 

 
 

รูปที่ 1 การออกแบบระบบควบคุม 
 

2.2 การออกแบบโครงสร้าง 
 

 
 

รูปที่ 2 รูปตำแหน่งการวางอุปกรณ์ 
 

โครงสร้างต้นแบบเครื่องผสมสารป้องกันโรคและแมลงสำหรับสวน
ทุเรียน ได้รับการออกแบบให้สามารถรองรับน้ำหนักจากถังผสมสารละลาย
ขนาด 200 ลิตร โดยคำนึงถึงความมั่นคงแข็งแรงของวัสดุประเภทเหล็กที่
ผ่านกระบวนการกันสนิม (Galvanized) ซึ่งมีคุณสมบัติด้านความแข็งแรง 
สามารถรองรับน้ำหนัก ทนทานต่อการกัดกร่อน ชิ ้นงานได้ออกแบบ
โครงสร้างลักษณะเหมือนกับรถเข็นสาม ล้อเพื่อให้สามารถเข็นถังผสม
สารละลายเข้าพื้นที่สวนทุเรียนได้อย่างสะดวก ขนาดของโครงสร้างมีความ
กว้าง 80 เซนติเมตร ยาว 120 เซนติเมตร และสูง 80 เซนติเมตร ดังแสดง
ในรูปที่ 2 หมายเลขที่ 1 แสดงถึงตำแหน่งการวางถังผสมสาร หมายเลขที่ 
2 แสดงตำแหน่งการวางถังบรรจุสารละลายทั้ง 4 ถัง ซึ่งอยู่บริเวณด้านหน้า
ของชิ้นงาน และหมายเลข 3 แสดงตำแหน่งกล่องควบคุม และจอแสดงผล 
ซ่ึงติดต้ังอยู่บริเวณด้านหลังของชิ้นงาน 

 

 
 

รูปที่ 3 รูปตำแหน่งการวางปั๊มน้ำ และเซนเซอร์วัดอัตราการไหล 
 
จากรูปที่ 3 หมายเลขที่ 1 แสดงถึงตำแหน่งการติดตั้งปั๊มสำหรับดูด

น้ำผสมสารละลายออกจากถัง หมายเลขที่ 2 แสดงตำแหน่งการติดตั้งปั๊ม
น้ำแบบไดอะแฟรมสำหรับดูดสารละลายแต่ละชนิด ทั้งหมดจำนวน 4 ชุด 
หมายเลข 3 แสดงตำแหน่งการติดตั้งเซนเซอร์วัดอัตราการไหล โดยติดตั้ง
ทั้งหมด 4 ชุด  

 
3. การออกแบบโปรแกรมควบคุม 

การออกแบบโปรแกรมระบบควบคุมการทำงานแบ่งออกเป็น 2 ส่วน 
ได้แก่ ส่วนของตัวพีแอลซี และส่วนของผู้ใช้งานผ่านหน้าจอแบบสัมผัส 
HMI โดยระบบควบคุมได้รับการออกแบบโดยใช้โปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอนโทรลเลอร์ การออกแบบการแสดงผลบนหน้าจอสัมผัสด้วยโปรแกรม 
SK Tool ซึ่งระบบที่ออกแบบประกอบด้วย 2 ส่วน คือ ระบบควบคุมด้วย
มือ และระบบควบคุมอัตโนมัติ 

ระบบควบคุมแบบด้วยมือ เพื่อกำหนดปริมาณตามความต้องการของ
ผู้ใช้งาน โดยการเข้าเมนูหลักของ HMI เลือกปุ่มกด MANUAL ขั้นตอนถัด
มาจะมีกระบวนการที ่สะดวกและง่ายต่อการใช้งาน ผู ้ใช้งานสามารถ
กำหนดค่าผ่านหน้าจอ HMI ซึ่งสามารถป้อนค่าปริมาณของสารละลาย
ป้องกันโรคและแมลงที ่ต ้องการ รวมถึงการกำหนดปริมาณน้ำ และ
ระยะเวลาที่ใช้ในการผสมสารละลายได้ ดังแสดงในรูปที่ 4  

ระบบควบคุมอัตโนมัติ สามารถเลือกจากปุ่มกด 4 ชนิดโรค ได้แก่ 
โรคสนิม โรคราสีชมพู โรคหนอนเจาะลำต้น และโรคหนอนเจาะเมล็ด
ทุเรียน ซึ่งมีลำดับขั้นการทำงานและเงื่อนไขที่กำหนดไว้เรียบร้อย เพื่อให้
สามารถควบคุมปริมาณของสารผสมให้สอดคล้องกับชนิดของโรคที่กำหนด 
โดยการเข้าเมนูหลักของ หน้าจอ HMI เลือกปุ่มกด AUTO MODE ดังแสดง
ในรูปที่ 5 

 

 
 

รูปที่ 4 ภาพหน้าจอ HMI แสดงเมนูโหมดควบคุมด้วยมือ 

1 3 

2 

3 

1 

2 
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รูปที่ 5 ภาพหน้าจอ HMI แสดงเมนูโหมดควบคุมอัตโนมัติ 
 

เมื่อ HMI แสดงหน้าต่างของ AUTO MODE จะรอจนกว่าผู้ใช้เลือก
ชนิดของโรคที่ต้องการ จากนั ้นกำหนดปริมาณความต้องการของสาร
ป้องกันโรค (ปริมาณน้ำมีหน่วยเป็นลิตร) โดยกำหนดปริมาณน้ำอยู่ในช่วง 
20 ลิตร ถึง 200 ลิตร จากนั ้นกดปุ่ม Start ระบบจะเริ ่มกระบวนการ
คำนวณ และควบคุมปั๊มในการเติมสารละลายป้องกันโรค โดยคำนวณ
ข้อมูลปริมาณจากเซนเซอร์ว ัดอัตราการไหล จากนั ้นระบบจะผสม
สารละลายด้วยมอเตอร์คนสารละลายให้ทำงานตามเวลาที่คำนวณ เมื่อ
เสร็จสิ้นกระบวนการจะมีเสียงเตือนผ่านบัซเซอร์ ขั้นตอนสุดท้ายจะรอ
จนกว่าผู้ใช้จะกดปล่อยน้ำ ทั้งนี้ ระบบสามารถแสดงลำดับกระบวนการ
ทำงาน และขั้นตอนการใช้งานผ่านหน้าจอ HMI แสดงลำดับการทำงาน
จากผังงาน ดังแสดงในรูปที่ 6 

 

 
 

รูปที่ 6 ผังการทำงานของระบบอัตโนมตัิ 
 

4. ผลการทดสอบระบบ 
การทดสอบของสารป้องกันโรคทั้ง 4 ชนิด โดยกำหนดปริมาณ

น้ำเปล่า 25 ลิตร ผสมกับสารป้องกันแต่ละชนิดปริมาณ 25 มิลลิลิตร 50 
มิลลิลิตร และ100 มิลลิลิตร ทำการทดสอบ 10 ครั้ง โดยกำหนดค่าผ่านจอ 
HMI โหมด SETING จากนั้นทำการวัดตวงสารป้องกันที่จ่ายออกมาผสมกับ
น้ำ ด้วยกระบอกตวง 250 มิลลิลิตร (Graduated Cylinder) ดังแสดงใน
รูปที่ 7  

 
 

รูปที่ 7 การทดสอบวัดตวงสารป้องกันดว้ยกระบอกตวง 
 

ผลการทดสอบการวัดตวงสารป้องกันโดยกำหนดปริมาณให้เท่ากับ 
25 มิลลิลิตร จำนวน 10 ครั้ง ดังแสดงในรูปที่ 8 

 

 
 

รูปที่ 8 การทดสอบสารป้องกัน 25 มิลลิลิตร 
 

ผลการทดสอบการวัดตวงสารป้องกันโดยกำหนดปริมาณให้เท่ากับ 
50 มิลลิลิตร จำนวน 10 ครั้ง ดังแสดงในรูปที่ 9 

 

 
 

รูปที่ 9 การทดสอบสารป้องกัน 50 มิลลิลิตร 
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ผลการทดสอบการวัดตวงสารป้องกันโดยกำหนดปริมาณให้เท่ากับ 
100 มิลลิลิตร จำนวน 10 ครั้ง ดังแสดงในรูปที่ 10 

 

 
 

รูปที ่10 การทดสอบสารป้องกัน 100 มลิลิลิตร 
 

จากผลการทดลองจำนวน 10 ครั ้ง ค่าความคลาดเฉลี ่ยของสาร
ป้องกันคอปเปอร์ออกซีคลอไรด์ สารอิมิดาคลอพริด และสารคลอรีไฟรี
ฟอส อยู่ที่ 1.2% ส่วนสารป้องกันคาร์เบนดาซึมอยู่ที่ 0.4% สำหรับการวัด
ตวงสารป้องกันปริมาณ 50 มิลลิลิตรของสารป้องกันทั ้ง 4 ชนิดค่า 
ความคลาดเฉลี่ยของสารคอปเปอร์ออกซีคลอไรด์ 0.6% สารคาร์เบนดาซึม
0.6% สารอิมิดาคลอพริด 0.2% และสารอิมิดาคลอพริด 1.6%  การ
ทดลองการวัดตวงสารป้องกันปริมาณ 100 มิลลิลิตร สารคอปเปอร์ออกซี
คลอไรด์ 1.3% สารคาร์เบนดาซึม 1% สารอิมิดาคลอพริด 2% และสารอิมิ
ดาคลอพริด 1.8% ดังรูปที่ 11  

 

 
 

รูปที ่11 แสดงเปอร์เซ็นต์ความคลาดเฉลี่ยของการทดสอบ 
 

5. สรุปผลการทดลอง 
การพัฒนาเครื่องผสมสารป้องกันโรคและแมลงสำหรับสวนทุเรียน

ด้วยพีแอลซี ค่าเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อนของการผสมสารคอปเปอร์
ออกซีคลอไรด์ ต่ำที ่สุดคือ 0.6% ของการใช้สารละลายในการผสมที่
ปริมาณ 50 มิลลิลิตร และสูงที่สุดคือ 1.3 % ของการใช้สารละลายในการ
ผสมที่ปริมาณ 100 มิลลิลิตร ความคลาดเคลื่อนของการผสมสารคาร์เบน
ดาซึม ต่ำที่สุดคือ 0.4% ของการใช้สารละลายในการผสมที่ปริมาณ 25 
มิลลิลิตร และสูงที่สุดคือ 1 % ของการใช้สารละลายในการผสมที่ปริมาณ 
100 มิลิลิตร ความคลาดเคลื่อนของการผสมสารอิมิดาคลอพริด ต่ำที่สุดคือ 
0.2% ของการใช้สารละลายในการผสมที่ปริมาณ 50 มิลลิลิตร สูงที่สุดคือ 
2 % ของการใช้สารละลายในการผสมที่ปร ิมาณ100 มิล ิล ิตร และ
ความคลาดเคลื่อนของการผสมสารคลอรีไฟรีฟอส ต่ำที่สุดคือ 1.2% ของ
การใช้สารละลายในการผสมที่ปริมาณ 25 มิลลิลิตร สูงที่สุดคือ 1.8 % 

ของการใช้สารละลายในการผสมที่ปริมาณ 100 มิลิลิตร ดังนั้นความคลาด
เคลื ่อนดังกล่าวจะมีผลกระทบมากกับการใช้สารละลายในการผสมที่
ปริมาณ 100 มิลิลิตร และน้อยที่สุดคือ 50 มิลลิลิตร  
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