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บทคัดย่อ 
การวิจัยนี้เป็นการพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติ โดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่งเพื่อเพิ่ม 
ความสะดวก ควบคุมปริมาณการให้อาหาร และลดเวลาในการเฝ้าสังเกตปลา เครื่องต้นแบบที่พัฒนาขึ้น
ประกอบด้วยสองส่วนหลักคือ 1) เครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติฯ และ 2) แอปพลิเคช่ันการใช้งานเครื่องให้
อาหารปลาอัตโนมัติ ฯ ได้รับการออกแบบเป็น 4 ส่วน ได้แก่ ไมโครคอนโทรลเลอร์ NodeMCU V.2, ระบบจาน
ป้อนอาหาร, สเต็ปเปอร์มอเตอร์ 4 เฟสพร้อมแผงวงจรควบคุม, ชุดเซนเซอร์วัดระดับอาหาร  แอปพลิเคช่ันป้อน
ปลาได้รับการออกแบบใน 2 ฟังก์ชัน คือ การควบคุมด้วยตนเองและระบบอัตโนมัติโดยแอปพลิเคช่ันป้อนอาหาร
ปลา สื่อทั้งสองสื่อสารผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ตโดยเซิร์ฟเวอร์ Blynk การทดลองพบว่าประสิทธิภาพในการให้
อาหารปลาสามมื้อด้วยการทดสอบหน่วยย่อยมีความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 90.59 และความเที่ยงตรงในการ
ทดสอบระบบจริงคิดเป็นร้อยละ 90.63 นอกจากนี้ระดับความพึงพอใจของผู้ใช้ที่มีต่อต้นแบบเครื่องให้อาหาร

ปลาอัตโนมัติฯ มีค่าเฉลี่ยอยู่ในระดับ มาก ( =4.06, S.D.=0.51) ดังนั้น ต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติฯ 
สามารถใช้เป็นต้นแบบเครื่องให้อาหารปลา และประยุกต์ใช้ส าหรับผลิตภัณฑ์การผลิตเชิงพาณิชย์ 

 
ค าส าคัญ:  เครื่องให้อาหารปลา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง 

 
Abstract  
This research was to present the development of fish automatic feeder model based on the 
concept of the Internet of Things (IoT). The objectives were to increase the convenience, to 
control the quantity of food and to reduce time in monitoring the fish. The developed model 
included 2 elements which were 1) automatic feeder machine and 2) an application of the 
machine. The automatic fish feeder machine was designed into 4 parts which were 
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microcontroller NodeMCU V.2, feeding dish system, four phases step motor including with a 
controlling board, and food leveling sensor set.  Feeding application was divided into 2 
functions, manual and automatic control. Both functions communicated through an internet 
network by Blynk server. The results indicated that, on unit test, the efficiency on feeding the 
fish 3 times was at 90.59 percent accurate and the accuracy in testing the real system was at 
90.63 percent.  In addition, the satisfaction of the users toward the developed model, on 

average, was at a high level ( =  4.06, S.D.= 0.51). Therefore, the automatic fish feeder was 
able to use as a model for fish feeding machine and able to apply for commercial 
manufacturing product. 

 
Keywords:  Fish feeder, micro controller, Internet of Things 

 
1. บทน า 

ปัจจุบันมีความนิยมเลี้ยงปลาสวยงามทั้งในประเทศและต่างประเทศเป็นจ านวนมาก ธุรกิจการเลี้ยง
ปลาสวยงามจัดเป็นธุรกิจที่ก่อให้เกิดประโยชน์ทั้งทางด้านเศรษฐกิจส่งออกและน าเข้าที่มีมูลค่าค่อนข้างสูง 
จากการศึกษาพบว่ามีการเพาะพันธุ์ปลาสวยงามที่มีมูลค่าการส่งออกสูงถึง 55,237,345 บาท และเป็นปลา
สวยงามน้ าจืดมากถึง 52,521,027 บาท (ด่านตรวจสัตว์น้ าท่าอากาศยานสุวรรณภูมิ, 2563) ส าหรับประเทศไทย
มีศักยภาพการผลิตปลาสวยงามเป็นอันดับที่สามของอาเซียน (สมพล สุขเจริญพงษ์ และคณะ, 2560) และได้มี
การศึกษาช้ีเฉพาะในจังหวัดราชบุรี มีการเพาะเลี้ยงมากถึง 275 ฟาร์ม จ านวน 147.01 ล้านตัว (ส านักงาน
เกษตรและสหกรณ์จังหวัดราชบุรี, 2563) ในประเภทปลาสวยงามปลาทองจัดว่าเป็นปลาอีกชนิดหนึ่งที่มีมูลค่า
ทางเศรษฐกิจที่มีผู้นิยมเลี้ยงทั้งในประเทศและส่งออกต่างประเทศ ในการเลี้ยงปลาทองควรให้อาหารทีละน้อยแต่
บ่อยครั้งจึงจะท าให้น าพลังงานไปใช้ได้ทันที ปลาจะเจริญเติบโตไวแต่ควรให้ในปริมาณที่เหมาะสม แต่ถ้าไม่มีเวลา
สามารถให้เป็นมื้ออย่างน้อย 2 มื้อเช้าและเย็น (สุปาณี ภู่สิน และคณะ, 2560) ประกอบกับในช่วงเวลาที่รัฐบาล
ส่งเสริมการขับเคลื่อนเศรษฐกิจโดยใช้นวัตกรรมตามนโยบายไทยแลนด์ 4.0 มุ่งเน้นให้เกิดการพัฒนาเทคโนโลยี 
ที่ก่อให้เกิดความคิดสร้างสรรค์ และน าไปสู่การประยุกต์ใช้กับกระบวนการผลิตในกลุ่มเทคโนโลยีอุตสาหกรรม
เป้าหมาย อาทิ กลุ่มดิจิทัล อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่งและเทคโนโลยสีมองกลฝงัตัว (ศูนย์เทคโนโลยีสารสนเทศท้องถิ่น
, 2559)  

ในการเลี้ยงปลาได้มีการพัฒนานวัตกรรมต่าง ๆ มีความนิยมในการสร้างระบบอัตโนมัติและการใช้ระบบ
อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง (วิสิทธ์ิ เวียงนาค, 2561) อาทิ การให้อาหารปลาแบบอัตโนมัติสามารถรายงานไปยัง smart 
phones แจ้งเตือนน้ าหนักอาหารต่ าและค่าปริมาณออกซิเจนต่ า (ชนาภา เทพเสนา และคณะ, 2561) รวมถึงการ
ให้อาหารปลาที่ตรงเวลา และการตรวจสอบคุณภาพน้ าโดยการใช้ระบบอัตโนมตัิด้วย NodeMCU ซึ่งมีโมดูล WiFi 
เพื่อให้เจ้าของปลาสามารถตรวจสอบตู้ปลาเพื่อตรวจดูความถูกต้องของตัวป้อนอาหารปลา และก าหนด
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ตารางเวลาให้อาหารปลา รวมถึงตรวจสอบคุณภาพน้ าโดยใช้เซ็นเซอร์วัดค่า pH และเซ็นเซอร์วัดความขุ่น มี
ระบบตรวจสอบแบบทันทีทันใดผ่านแอปพลิเคช่ันบนโทรศัพท์มือถือด้วยระบบ Blynk ท างานได้บน
ระบบปฏิบัติการ Android และ iOS (Mohamed et al., 2020)  นอกจากนี้เครื่องให้อาหารอัตโนมัติด้วยระบบ 
IoT ที่สามารถก าหนดเวลาการให้อาหาร มีระบบเครื่องเปลี่ยนน้ าอัตโนมัติเมื่อน้ าขุ่น โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
NodeMCU มีระบบหน้าเว็บไซต์ส าหรับ เช่ือมโยงกับเจ้าของปลา (Ratnasari et al., 2020) ในการใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์และวงจรจับเวลาเพื่อเปิดสวิตช์กลไกลการจ่ายอาหารที่ท าด้วยมอเตอร์ ปริมาณอาหารที่
จ่ายจะถูกควบคุมโดยการเคลื่อนย้ายไปมาของมอเตอร์ สามารถน าจ่ายอาหารปลาตามช่วงเวลาที่ก าหนดโดยใช้
วงจรจับเวลามาควบคุม (Dada & Theophine, 2018) 

คณะผู้วิจัยได้เล็งเห็นความส าคัญของการพัฒนานวัตกรรมส าหรับผู้เลี้ยงปลาสวยงาม โดยมีแนวคิดใน
การพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง ที่มีคุณสมบัติสามารถก าหนด
จ านวนเม็ดของอาหาร ให้สัมพันธ์กับขนาดและจ านวนปลาที่เลี้ยง และสามารถแจ้งปริมาณอาหารให้ผู้ ใช้ทราบ
ก่อนที่อาหารจะหมด ซึ่งจะช่วยลดระยะเวลาการดูแลปลาที่เลี้ยง และเพิ่มความสะดวกสบายในการดูแลขณะที่  
ผู้เลี้ยงปลาไม่อยู่บ้านได้เป็นอย่างดี คณะผู้วิจัยคาดหวังว่าจะเป็นประโยชน์ในการส่งเสริมให้เกิดงานอดิเรกเพื่อ
ความผ่อนคลายในการเลี้ยงปลาสวยงาม และจะพัฒนาไปใช้ส าหรับผลิตภัณฑ์การผลิตเชิงพาณิชย์ต่อไป 

 
2. วัตถุประสงค์การวิจัย 

1. เพื่อพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัตโิดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง 
2. เพื่อทดสอบประสิทธิภาพต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมตัิโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เนต็ในทุกสิ่ง 
3. เพื่อประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัตโิดยใช้แนวคิด 

อินเตอร์เนต็ในทุกสิ่ง 
 

3. วิธีด าเนินการวิจัย 
1.  ในการวิจัยครั้งนี้ได้ประยุกต์ใช้หลักการวิจัยและพัฒนา (กิตติยา วงษ์ขันธ์, 2561) แบ่งเป็น 4 

ขั้นตอนการศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับการเลี้ยงปลาทองชนิดปลาตู้ จากผู้เลี้ยงปลาและผู้ประกอบการขายปลาสวยงาม
ในเขตอ าเภอเมือง จังหวัดก าแพงเพชร โดยใช้แบบสอบถามและการสัมภาษณ์โดยการเลือกแบบเจาะจง จ านวน 
20 คน พบว่า ขนาดของปลามีความสัมพันธ์กับจ านวนเม็ดและขนาดของเม็ดอาหารที่จะให้ในแต่ละมื้อ ซึ่งความ
เหมาะสมการอาหารควรให้ 3 มื้อต่อวัน ขนาดของปลาจ าแนกโดยผู้ประกอบการขายปลาสวยงามแบ่งได้
ออกเป็น 3 ขนาดใหญ่ ๆ คือ ปลาขนาดเล็กมีขนาดรอบล าตัวไม่เกิน 1 นิ้ว ปลาขนาดกลางรอบล าตัวไม่เกิน 3 นิ้ว 
และปลาขนาดใหญ่รอบล าตัวเกิน 3 นิ้วขึ้นไป และขนาดของเม็ดอาหารส าเร็จรูปที่มีขายตามท้องตลาดแบ่ง
ออกเป็น อาหารเม็ดขนาดจิ๋ว ขนาดเม็ดประมาณ 1 มิลลิเมตร เหมาะกับปลาขนาดเล็ก อาหารเม็ดขนาดเล็กจะมี
ขนาดเม็ดประมาณ 2-2.5 มิลลิเมตร ซึ่งเหมาะกับรปลาขนาดกลางและขนาดใหญ่ และจ านวนเม็ดในการให้
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อาหารต่อมื้อคือ ปลาตัวเล็กให้อาหาร 2 เม็ดต่อมื้อ ปลาขนาดกลางให้อาหาร 4 เม็ดต่อมื้อ และปลาขนาดใหญ่
ให้อาหาร 6 เม็ดต่อมื้อ    

2.  การพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง คณะผู้วิจัยได้
พัฒนาภาพรวมของระบบ ประกอบด้วย เครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติ ฯ ประกอบด้วยอุปกรณ์หลัก 
ที่ส าคัญคือ บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ NodeMCU V.2 พร้อมชุดรองรับบอร์ด (Shield) ท าหน้าที่เป็นหน่วย
ประมวลผลกลาง และเช่ือมต่อกับอุปกรณ์ที่เป็น input ได้แก่ power supply 5V. เซนเซอร์วัดระยะแบบ 
Ultrasonic รุ่น HC-SR04 module และส่วนของอุปกรณ์ที่เป็น output ที่ต้องการควบคุมการจ่ายอาหารเม็ด 
ให้ถูกต้อง ด้วยหน่วยชุดจานป้อนอาหารปลาที่ควบคุมด้วยสเต็ปเปอร์มอเตอร์ 4 เฟสพร้อมแผงควบคุม พร้อมกับ
วงจรขับ ผลลัพธ์ดังภาพที่ 1 
 

 

 
 

 
 
 
 
 

 

ภาพที่ 1  ภาพรวมต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง 
 

การพัฒนาระบบการจ่ายอาหารเม็ด ท่ีผู้วิจัยได้ท าพัฒนาจานป้อนอาหารเม็ดที่สั่งการด้วยสเต็ปเปอร์
มอเตอร์ 4 เฟสพร้อมแผงควบคุม ดังภาพที่ 2   

 
 
 

                                     

        
 
 
 
                                    

ภาพที่ 2  การพัฒนาระบบจ่ายอาหารเม็ด  
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การพัฒนาระบบตรวจสอบระดับของอาหารเม็ด โดยมีค่าอยู่ระหว่างระยะ 2-6 ซม. โดยใช้ชุดเซนเซอร์
วัดระยะของอาหารโดยใช้ชุดเซนเซอร์แบบ Ultrasonic รุ่น HC-SR04 module ดังภาพที่ 3 

 
 

ภาพที ่3  การออกแบบระบบตรวจสอบระดบัของอาหารเม็ด  
 

การพัฒนาส่วนแอปพลิเคช่ันส าหรับเครื่องต้นแบบการให้อาหารปลาอัตโนมัติฯ ประกอบ 2 ส่วนหลัก คือ 
1) การพัฒนาส่วนการเช่ือมต่อผู้ใช้ ส าหรับการป้อนข้อมูล ขนาดปลาและจ านวนปลา และการ

ก าหนดเวลาในการให้อาหารจ านวน 3 มื้อ ได้ออกแบบโดยใช้แอปพลิเคช่ัน Blynk เช่ือมต่ออินเตอร์เน็ตผ่าน Blynk 
Server ส่งไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ ดังภาพที่ 4 
 

1

2

3

4

5

6
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ภาพที่ 4  การออกแบบหน้าจอแอปพลิเคชั่น Blynk 
 

2) การพัฒนาซอฟท์แวร์ระบบควบคุมขั้นตอนการท างานของระบบฯ โดยเขียนโปรแกรม
ภาษาซีบนซอฟท์แวร์ Arduino IDE สั่งการไมโครคอนโทรลเลอร์โดยควบคุมการท างาน 2 ส่วนคือ ส่วนชุดการ
ป้อนอาหาร และส่วนการแจ้งเตือนระดับอาหาร ดังภาพท่ี 5 

 

หมายเลข การท างาน 

 1 สถานะการเชื่อมต่อเครือข่ายไร้สาย 
 2 เลือกขนาดปลา 
 3 เลือกจ านวนปลา 
 4 ก าหนดเวลาให้อาหารมื้อท่ี 1 
 5 ก าหนดเวลาให้อาหารมื้อท่ี 2 
 6 ก าหนดเวลาให้อาหารมื้อท่ี 3 
 7 เกจแสดงสถานะระดับอาหาร 
 8 แสดงเวลาปัจจุบัน 
 9 ปุ่มเปิดและปดิการท างาน 
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ภาพที่ 5  การพัฒนาซอฟท์แวร์ระบบควบคุมการท างาน 
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ผู้วิจัยน าเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติฯ ไปทดสอบกับกลุ่มตัวอย่าง โดยการเซตค่าการเข้าใช้งาน
อินเตอร์เน็ต และก าหนดค่าของ Line Token ให้กับผู้ใช้ก่อน หรือบางครั้งจะน าอุปกรณ์กระจายสัญญาณไร้สาย
ไปเชื่อมต่อให้ในกรณีที่ผู้ใช้ไม่มีระบบอินเตอร์เน็ต แล้วสแกนคิวอาร์โค้ดส่วนการเช่ือมต่อผู้ใช้ในภาพที่ 4 เพื่อให้
ผู้ใช้ป้อนค่าเลือกขนาดของปลา จ านวนปลา และก าหนดเวลาการให้อาหาร จากนั้นระบบจะส่งผลการท างานไป
ประมวลผลตามขั้นตอนจากภาพที่ 5 ขั้นตอนดังนี้ เมื่อเชื่อมต่อระบบเสร็จเรียบร้อยไมโครคอนโทรลเลอร์จะสั่ง
ให้เซนเซอร์อ่านค่าระดับอาหารถ้าอาหารอยู่ที่ระยะห่างมากกว่าหรือเท่ากับ 6 ซม. จะส่งการแจ้งเตือนไปยัง 
แอปพลิเคชันไลน์ จากนั้นจะให้แสดงผลไปยังหน้าจอแบบเกจบอกระดับอาหารให้ผู้ใช้ทราบแล้วจึงไปอ่านค่า
ขนาดของปลา จ านวนปลา และเวลาการให้อาหารจ านวน 3 มื้อ ท่ีผู้ใช้ป้อนผ่านส่วนแอปพลิเคชันการเชื่อมต่อ
จาก blynk  ในการประมวลผลสั่งการให้อาหารระบบฯ จะไปอ่านค่าเวลาจาก blynk server ซึ่งเป็นเวลา
ปัจจุบันเพื่อมาตรวจสอบกับเวลาที่ผู้ใช้ก าหนด เมื่อเวลาตรงกันจึงจะเริ่มค านวณปริมาณอาหารที่จะป้อนแล้ว
น าไปควบคุมการวนรอบสั่งให้ชุดจานป้อนอาหารท างานทีละสเต็ปและนับจ านวนเม็ดที่ป้อนลงในบ่อเลี้ยงปลาจน
ครบแล้วจึงเริ่มกระบวนการด้วยการย้อนกลับมาตรวจสอบระดับของอาหารปลาก่อนให้อาหารในมื้อถัดไปหรือ
หากผู้ใช้กดปุ่มหยุดระบบจะหยุดการให้อาหารช่ัวคราว และเมื่อกดปุ่มหยุดเพื่อเปิดระบบใหม่จะเริ่มท างานการ
ประมวลตามขั้นตอนท่ีกล่าวมาข้างต้น 
 3.  การทดลองใช้ระบบและปรับปรุงระบบหลังจากที่ได้ท าการออกแบบและพัฒนาเครื่องให้อาหาร
ปลาอัตโนมัติฯ และทดลองใช้งานแล้วผู้วิจัยได้น าไปประเมินความสอดคล้องของระบบโดยผู้เชี่ยวชาญและน ามา
ท าการปรับปรุงระบบก่อนน าไปใช้ทดสอบประสิทธิภาพในขั้นตอนต่อไป  
 4.  การออกแบบระบบการประเมินผลตามวัตถุประสงค์การวิจัยได้ก าหนดการประเมินผล 2 ส่วน คือ  

4.1  การทดสอบประสิทธิภาพของต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติ ฯ ได้ออกแบบเครื่องมือที่ใช้
ทดสอบประสิทธิภาพ โดยได้ก าหนดระดับของการทดสอบ (Level Testing) โดยประยุกต์หลักการทดสอบประสิทธิภาพ
ระบบแบบปิรามิด (Stephan, 2019) ซึ่งจะขอแบ่งระดับการทดสอบออกเป็น 2 ระดับ คือ ทดสอบหน่วยย่อย หรืออาจ
เรียกว่า Mock Test  และการทดสอบระบบจริง ผู้วิจัยได้ก าหนดฟังก์ชันส าหรับการทดสอบการให้อาหารปลาทอง  
โดยก าหนดจ านวนเม็ดที่สัมพันธ์กับขนาดของปลาทองและจ านวนปลาจากผลการศึกษาข้อมูลข้างต้น แบ่งฟังก์ชันการ
ทดสอบออกเป็น 2 ระดับ ดังนี ้

1) ฟังก์ชันส าหรับการทดสอบหน่วยย่อย ออกแบบให้มีฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน ดังนี ้
    ฟังก์ชันที่ 1 หมายถึง การให้อาหารส าหรับปลาทองขนาดเล็ก   
    ฟังก์ชันที่ 2 หมายถึง การให้อาหารส าหรับปลาทองขนาดปลากลาง  
    ฟังก์ชันที่ 3 หมายถึง การให้อาหารส าหรับปลาขนาดปลาใหญ่  
       และก าหนดชุดของปลา ทีท่ดลองใช้กับฟังก์ชันจ านวน 3 ชุด ดังนี้ 
     ปลาชุดที่ 1 หมายถึง ก าหนดจ านวนปลา  1 ตัว 
    ปลาชุดที่ 2 หมายถึง ก าหนดจ านวนปลา  2 ตัว 
    ปลาชุดที่ 3 หมายถึง ก าหนดจ านวนปลา  3 ตัว 

https://www.kaizenko.com/author/admin/
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หลังจากนั้นน าฟังก์ชันทั้ง 3 ฟังก์ชันไปจัดเก็บข้อมูลกับปลาจ านวน 3 ชุด ฟังก์ชันละ 10 ครั้งและหาค่าเฉลี่ย
ความเที่ยงตรงของการปอ้นอาหารจากจ านวนเม็ดที่ได้ 

2) ฟังก์ชันส าหรับการทดสอบระบบจริง จะเป็นการทดสอบประสิทธิภาพทีก่ าหนดให้ใช้ฟังก์ชัน 
แบบเดียวกับการทดสอบหน่วยย่อย แต่มีความแตกต่างจากการทดสอบหน่วยย่อย คือ สมมติสถานการณ์ให้แต่ละครั้ง
ก าหนดจ านวนของปลาที่แตกต่างกันออกไปเพื่อตรวจสอบผลความเที่ยงตรง 

4.2  การประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้ แนวคิด
อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง โดยการสร้างแบบประเมินความพึงพอใจฯ แบบมาตราส่วนประมาณค่าแบบ 5 ระดับ   
(Rating Scale) โดยหลักการลิเคิรท์ (บุญชม ศรีสะอาด, 2554) จากนั้นน าไปให้ผู้เชี่ยวชาญประเมินความสอดคล้อง
ของข้อค าถาม (IOC) ก่อนการน าไปใช้ประเมินจากกลุ่มตัวอย่าง 

 
4. ผลการวิจัย 

ผลการวิจัยการพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง ที่
สอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของการวิจัยฯ ปรากฏผลดังนี้ 

1.  ผลการพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่งแบ่งออกเป็น 
3 ส่วนหลักตามวัตถุประสงค์ ดังนี ้

1.1  ผลการพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง กล่องให้
อาหารและระบบควบคุมการจ่ายอาหารเช่ือมต่อผ่านอินเตอร์เน็ต  ดังภาพที่ 6 
 

     

ภาพที ่6  ต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง 
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1.2  ผลการพัฒนาแอปพลิเคช่ันส าหรับส่งข้อมูลเช่ือมกับต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้
แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง ด้วยแอปพลิเคช่ัน Blynk ดังภาพที่ 7 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 7  ผลการพัฒนาแอปพลิเคช่ัน Blynk 
 

1.3  ผลการพัฒนาระบบการแจ้งเตือนระดับอาหารของต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้
แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง ผ่านระบบแอปพลิเคชันไลน์ (Line Notify) ให้ผลการแจ้งเตือนระดับอาหารต่ าได้ถูกต้อง 
ดังภาพที่ 8 

 

ภาพที่ 8  หน้าจอแอปพลิเคช่ันระบบการแจ้งเตือนระดับอาหาร  
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 2.  ผลการทดสอบประสิทธิภาพของเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่งการ
ทดสอบประสิทธิภาพการท างานแบบทดสอบหน่วยย่อย ผู้วิจัยได้ทดลองประสิทธิภาพโดยการใช้ฟังก์ชันทีไ่ด้ก าหนดขึ้น
และชุดของปลาที่ก าหนดขึ้นจ านวน 3 ชุด ตามที่ได้ออกแบบไว้ก่อนในหัวข้อ 4  และ 4.1  1) ฟังก์ชันส าหรับทดสอบ
หน่วยย่อย ปรากฏผลการทดสอบดังตารางที่ 1 
ตารางที ่1  ผลการทดสอบประสิทธภิาพความเที่ยงตรงแบบหนว่ยย่อย 

 
 

ผลการทดสอบประสิทธิภาพความเที่ยงตรงของเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตใน
ทุกสิ่งแบบทดสอบหน่วยย่อย พบว่า โดยภาพรวมพบว่า ค่าเฉลี่ยของความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 90.59 โดยจ าแนก
เป็น ฟังก์ชันที่ 1 พบว่า มีค่าเฉลี่ยความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 88.89  ฟังก์ชันที่ 2 พบว่า มีค่าเฉลี่ยความเที่ยงตรงคิด
เป็นร้อยละ 90.56 ฟังก์ชันที่ 3 พบว่า มีค่าเฉลี่ยความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 92.32 ดังแผนภูมิภาพที่ 9 

 

 

ภาพที่ 9  แผนภูมิแสดงผลการหาประสิทธิภาพการท างานของต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติ 
 โดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่งแบบทดสอบหน่วยย่อย 
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ในการทดสอบประสิทธิภาพการท างานของเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง  
แบบทดสอบจริง ผู้วิจัยได้ท าการทดลองโดยการใช้ฟังก์ชันที่ก าหนดขึ้นจ านวน 3 ฟังก์ชันและสมมติจ านวนของปลาใน
แต่ละครั้งไม่เท่ากันตามที่ออกแบบไว้ เพื่อทดสอบความเที่ยงตรงของการป้อนอาหาร ปรากฏผลดังตารางที่ 2 

 
ตารางที่ 2  ผลการทดสอบประสิทธิภาพการท างานของเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติฯ แบบทดสอบจริง 

 
 

ผลการทดสอบประสิทธิภาพความเที่ยงตรงของเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตใน
ทุกสิ่ง แบบทดสอบระบบจริง โดยใช้ฟังก์ชันการจ านวน 3 ฟังก์ชัน โดยภาพรวมพบว่า มีค่าเฉลี่ยของความเที่ยงตรง
ทั้งหมดคิดเป็นร้อยละ 90.63  โดยจ าแนกเป็น ฟังก์ชันที่ 1 พบว่า ค่าเฉลี่ยของความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 90.42 
ฟังก์ชันที่ 2 ค่าเฉลี่ยของความเที่ยงตรงคิดเป็นร้อยละ 93.58 ฟังก์ชันที่ 3 พบว่า มีค่าเฉลี่ยของความเที่ยงตรงคิดเป็น
ร้อยละ 87.89  ดังแผนภูมิภาพที่ 10 
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ภาพที่ 10  แผนภูมิแสดงผลการหาประสิทธิภาพการท างานของต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้ 
  แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง แบบทดสอบระบบจริง 

 
3.  การประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัตโิดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตใน

ทุกสิ่งปรากฏผลดังตารางที่ 3 
 
ตารางที ่ 3  ผลประเมินระดับความพึงพอใจผู้ใช้งานที่มีต่อต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติ 
                   โดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง 
 

รายการ 
ผลการประเมิน 

 
S.D. ระดับความพึงพอใจ 

1. ระบบฯ สามารถอ านวยความสะดวกในการให้อาหารปลา 4.40 0.69 มาก 
2. ระบบฯ ออกแบบให้ใช้กับการเลี้ยงปลาทองได้อย่างเหมาะสม 3.90 0.56 มาก 

3. มีความคงทนแข็งแรง 3.80 0.42 มาก 
4. เคลื่อนย้ายสะดวก 4.70 0.48 มากที่สุด 

5. สามารถให้อาหารได้อย่างมีประสิทธิภาพ มีความเที่ยงตรง 4.78 0.51 มากที่สุด 
6. เมื่อระดับอาหารต่ าสามารถแจ้งเตือนได้อย่างรวดเร็ว 4.20 0.42 มาก 

ค่าเฉลี่ย 4.29 0.51 มาก 
 

ผลการประเมินความพึงพอใจที่มตี่อเครื่องต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ต
ในทุกสิ่ง ในภาพรวมพบว่า มีค่าเฉลี่ยความพึงพอใจในภาพรวมทั้งหมดอยู่ในระดับคะแนน 4.29 ซึ่งถือว่าอยู่ในระดับที่มี
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ความพึงพอใจ มาก และพบว่าผูใ้ช้มีความพึงพอใจในดา้นความสามารถให้อาหารได้อย่างมีประสิทธิภาพมีความเที่ยงตรง
อยู่ในระดับคะแนน 4.78 ซึ่งอยู่ในระดับ มากที่สุด รองลงมาคือ สามารถเคลื่อนย้ายได้สะดวกอยู่ในระดับคะแนน 4.70 
ซึ่งอยู่ในระดับ มากที่สุด และระบบฯ สามารถอ านวยความสะดวกในการให้อาหารปลา อยู่ในระดับคะแนน 4.40 ซึ่ง
อยู่ในระดับ มาก 

 
5. อภิปรายผลการวิจัยและข้อเสนอแนะ  

การวิจัยพัฒนาต้นแบบเครื่องให้อาหารปลาอัตโนมัติโดยใช้แนวคิดอินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง ระบบได้ถูกออกแบบ
ให้อุปกรณ์หลักคือกล่องให้อาหารที่ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ NodeMCU V.2 เช่ือมต่อเข้ากับระบบกระจายสัญญาณ
เครือข่ายไร้สาย เพื่อเช่ือมต่อไปยังระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ต โดยใช้การก าหนดค่าและแสดงผลด้วยแอปพลิเคชัน 
Blynk น าไปทดสอบการใช้งานกับกลุ่มตัวอย่างแบบเจาะจง ผลการวิจัยพบว่ามีจุดเด่นในการก าหนดเวลาในการให้
อาหารไดจ้ านวน 3 มื้อได้ตามเวลาที่ตอ้งการ และมีความสามารถเลือกขนาดของปลาที่เลีย้งว่ามีขนาดเล็ก กลางหรือใหญ่ 
รวมถึงความสามารถก าหนดจ านวนปลาที่เลี้ยง ผ่านหน้าจอโทรศัพท์มือถือ ซึ่งแตกต่างจากผลิตภัณฑ์ที่ขายใน
ท้องตลาดทั่วไป กล่าวคือผลิตภัณฑ์มเีพียงการตัง้เวลาจากตัวเครือ่งและไม่สามารถควบคุมปรมิาณเมด็ของอาหาร
ได้อย่างเที่ยงตรง อีกทั้งยังขาดระบบการเช่ือมโยงผู้ใช้ผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย นอกจากนี้พบว่ามีความ
สอดคล้องกับงานวิจัยต้นแบบเครื่องให้อาหารอัตโนมัติดว้ยระบบ IoT ที่สามารถจ่ายอาหารตามช่วงเวลาได้โดยใช้
วงจรจับเวลา (Dada & Theophine, 2018) หรือการเช่ือมโยงกับเจ้าของปลาผ่านระบบเว็บไซต์ (Ratnasari et al., 
2020) และมีระบบการแจ้งเตือนการวัดระดับอาหารและส่งผลให้ผู้ใช้ทราบผ่านแอปพลิเคชันไลน์ มคีวามสามารถแจ้ง
เตือนได้อย่างถูกต้องรวดเร็ว รวมถึงความสามารถในการตรวจสอบแบบทันทีทันใดผ่านแอปพลิเคชันบน
โทรศัพท์มือถือด้วยระบบ Blynk (Mohamed et al., 2020) ส าหรับด้านการทดสอบประสิทธิภาพความเที่ยงตรง
ของชุดระบบจานป้อนอาหารปลาเมื่อทดสอบด้วยฟังก์ชันการทดสอบหน่วยย่อย คิดเป็นร้อยละ 90.59 และให้ผลการ
ทดสอบด้วยฟังก์ชันการทดสอบระบบจริง คิดเป็นร้อยละ 90.63  นับได้ว่ามีความเที่ยงตรงสูง และจากผลการประเมิน
ความพึงพอใจของผู้ใช้งาน พบว่าผู้ใช้พึงพอใจด้านความสามารถให้อาหารได้อย่างมีประสิทธิภาพมีความเที่ยงตรงอยู่ใน
ระดับ มากที่สุด มีค่าเฉลี่ยของระดบัคะแนน 4.78 และโดยภาพรวมของความพึงพอใจมีค่าเฉลี่ยที่ระดับคะแนน 4.29 ซึ่ง
ถือว่าอยู่ในระดับ มาก การวิจัยครั้งนี้ยงัพบข้อสงัเกตบางประการ คือ จากการทดสอบสเตปเปอร์มอเตอรบ์างตัว ด้วยการ
สั่งการมอเตอรเ์ปลา่มีลกัษณะการหมุนที่อาจะสะดุดตดิขัด และสเต็ปเปอร์มอเตอร์ที่มีขนาดเลก็มีแรงบิดต่ าในการขับ
ชุดจานที่มีอาหารเต็มกล่องบรรจุมีความไม่เสถียรในการจ่ายอาหารมากนัก จึงให้ค่าความเที่ยงตรงที่มีความ
แปรปรวนอยู่บ้าง และยังมีข้อเสนอแนะที่จะช่วยเพิ่มคุณภาพให้ดียิ่งขึ้นได้อีก คือ ในการน าอุปกรณ์ไปทดสอบกับ
ผู้ใช้งานจริง ผู้วิจัยได้ไปด าเนินการติดตั้งค่าการเช่ือมต่ออินเตอร์เน็ตให้กับผู้ใช้เป็นรายบุคคล จึงควรมีการสร้างแอป
พลิเคชันให้ป้อนค่าการเข้าใช้อินเตอร์เน็ตและรหัสผ่านของผู้ใช้ได้จากภายนอก  และการออกแบบจานป้อนอาหาร
ปลาตามลักษณะของการวิจัยนี้ควรใช้เทคโนโลยีเครื่องพิมพ์ 3 มิติอาจจะเพิ่มมีความแม่นย ามากขึ้น และควรมี
การวิจัยให้เครื่องมีขนาดแตกต่างกันออกไป จะสามารถน าไปใช้กับการให้อาหารปลาได้หลายชนิดหรือหลาย
ขนาดเพิ่มมากขึ้นซึ่งจะก่อให้เกิดประโยชน์ในเชิงธุรกิจได้เป็นอย่างดี 
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