
เพื่อรับชมวีดีโอการทำงานของโครงงานเพื่อรับชมวีดีโอการทำงานของโครงงาน
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      ปัญหาที่พบระหว่างการทำงานโครงงาน คือ ข้อจำกัดในการใช้กล้องของ GOGO BOARD ในการเทรนด์เอไอซึ่งสามารถใช้
กล้องหลังได้ แต่ไม่สามารถใช้เป็นกล้องประมวลภาพได้ ผู้จัดทำจึงต้องเลือกใช้กล้องหน้าแทน อีกหนึ่งปัญหาที่พบคือข้อจำกัดของ
กล้องตรวจจับแมลงที่ต้องใช้กล้องที่มีความละเอียดสูงในการตรวจจับแมลง แต่ในส่วนของตัวต้นแบบนั้นถือว่าบรรลุวัตถุประสงค์
ของโครงงานที่สามารถสร้างระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว 
โดยใช้ AI ได้ เนื่ องจากระบบทำงานได้สมบูรณ์จากการทดสอบโดยโมเดลของแมลง 3 ชนิด ตั๊กแตน เพลี้ย หนอน 

      ปัญหาที่พบระหว่างการทำงานโครงงาน คือ ข้อจำกัดในการใช้กล้องของ GOGO BOARD ในการเทรนด์เอไอซึ่งสามารถใช้
กล้องหลังได้ แต่ไม่สามารถใช้เป็นกล้องประมวลภาพได้ ผู้จัดทำจึงต้องเลือกใช้กล้องหน้าแทน อีกหนึ่งปัญหาที่พบคือข้อจำกัดของ
กล้องตรวจจับแมลงที่ต้องใช้กล้องที่มีความละเอียดสูงในการตรวจจับแมลง แต่ในส่วนของตัวต้นแบบนั้นถือว่าบรรลุวัตถุประสงค์
ของโครงงานที่สามารถสร้างระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว 
โดยใช้ AI ได้ เนื่ องจากระบบทำงานได้สมบูรณ์จากการทดสอบโดยโมเดลของแมลง 3 ชนิด ตั๊กแตน เพลี้ย หนอน 

เป้าหมายเป้าหมาย
   สร้างนวัตกรรมควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติสำหรับการ
ปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพเคลื่ อนไหว โดย
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) เพื่ อลดหรือเลิกการใช้
สารเคมีในการควบคุมศัตรูพืช

   สร้างนวัตกรรมควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติสำหรับการ
ปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพเคลื่ อนไหว โดย
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) เพื่ อลดหรือเลิกการใช้
สารเคมีในการควบคุมศัตรูพืช

“โครงงาน/สิ่งประดิษฐ์ปัญญาประดิษฐ์ (AI) 
  เพื่ อดูแลสิ่งแวดล้อม (AI กับสิ่งแวดล้อม)”
“โครงงาน/สิ่งประดิษฐ์ปัญญาประดิษฐ์ (AI) 
  เพื่ อดูแลสิ่งแวดล้อม (AI กับสิ่งแวดล้อม)”202202

บทคัดย่อบทคัดย่อ

SHOW & SHARE

     การปลูกผักไร้ดินยังคงประสบปัญหาการระบาดของศัตรูพืช เช่น เพลี้ย หนอน และแมลงชนิดต่าง ๆ
ซึ่งส่งผลกระทบต่อปริมาณและคุณภาพของผลผลิต เกษตรกรส่วนใหญ่มักใช้แรงงานคนในการตรวจ
สอบและกำจัดศัตรูพืช รวมถึงการใช้สารเคมีกำจัดศัตรูพืช ซึ่งก่อให้เกิดต้นทุนที่สูงขึ้น สารเคมีตกค้างใน
ผลผลิต และผลกระทบต่อสิ่งแวดล้อม โดยโครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพื่ อพัฒนาระบบควบคุมศัตรูพืช
อัตโนมัติสำหรับการปลูกผักไร้ดิน โดยใช้การประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหวร่วมกับเทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์ (ARTIFICIAL INTELLIGENCE: AI) และสมองกลฝังตัว เพื่ อทำการตรวจจับศัตรู
พืชและฉีดพ่นน้ำหมักจากธรรมชาติแบบอัตโนมัติ พร้อมทั้งระบบแจ้งเตือนและบันทึกข้อมูลการทำงาน
     ผลการทดลองพบว่า ระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติสำหรับการปลูกผักไร้ดินสามารถทำงานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ใช้เวลาเฉลี่ยในการตรวจจับและสั่งการเพียง 1.28 วินาที สามารถแจ้งเตือนเมื่ อปริมาณน้ำ
หมักใกล้หมดได้ถูกต้อง และมีจำนวนรอบเฉลี่ยของการพ่น 41.6 รอบต่อปริมาณสารสกัดสมุนไพร 400
มิลลิลิตร แสดงให้เห็นว่าระบบที่พัฒนาขึ้นสามารถทำงานได้ตามวัตถุประสงค์ของโครงงาน

     การปลูกผักไร้ดินยังคงประสบปัญหาการระบาดของศัตรูพืช เช่น เพลี้ย หนอน และแมลงชนิดต่าง ๆ
ซึ่งส่งผลกระทบต่อปริมาณและคุณภาพของผลผลิต เกษตรกรส่วนใหญ่มักใช้แรงงานคนในการตรวจ
สอบและกำจัดศัตรูพืช รวมถึงการใช้สารเคมีกำจัดศัตรูพืช ซึ่งก่อให้เกิดต้นทุนที่สูงขึ้น สารเคมีตกค้างใน
ผลผลิต และผลกระทบต่อสิ่งแวดล้อม โดยโครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพื่ อพัฒนาระบบควบคุมศัตรูพืช
อัตโนมัติสำหรับการปลูกผักไร้ดิน โดยใช้การประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหวร่วมกับเทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์ (ARTIFICIAL INTELLIGENCE: AI) และสมองกลฝังตัว เพื่ อทำการตรวจจับศัตรู
พืชและฉีดพ่นน้ำหมักจากธรรมชาติแบบอัตโนมัติ พร้อมทั้งระบบแจ้งเตือนและบันทึกข้อมูลการทำงาน
     ผลการทดลองพบว่า ระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติสำหรับการปลูกผักไร้ดินสามารถทำงานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ใช้เวลาเฉลี่ยในการตรวจจับและสั่งการเพียง 1.28 วินาที สามารถแจ้งเตือนเมื่ อปริมาณน้ำ
หมักใกล้หมดได้ถูกต้อง และมีจำนวนรอบเฉลี่ยของการพ่น 41.6 รอบต่อปริมาณสารสกัดสมุนไพร 400
มิลลิลิตร แสดงให้เห็นว่าระบบที่พัฒนาขึ้นสามารถทำงานได้ตามวัตถุประสงค์ของโครงงาน

ระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดิน
ด้วยการประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว โดยใช้ AI

55“ระดับชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย”“ระดับชั้นมัธยมศึกษาตอนปลาย”

ผลการทดลองผลการทดลอง

กลุ่มเป้าหมายกลุ่มเป้าหมาย

ข้อเสนอแนะข้อเสนอแนะ

จัดทำโดย นายธีรภัทร ต๊ะปา นายธนกฤติ ตากาศ นางสาวสรัลพร เขียนปัญญา
ครูที่ปรึกษา นายณัฐวุฒิ  เครือบุญ  นางสาวพิชชาภัทร์  กองมา
จัดทำโดย นายธีรภัทร ต๊ะปา นายธนกฤติ ตากาศ นางสาวสรัลพร เขียนปัญญา
ครูที่ปรึกษา นายณัฐวุฒิ  เครือบุญ  นางสาวพิชชาภัทร์  กองมา

    เกษตรกรผู้ปลูกผักไร้ดิน    เกษตรกรผู้ปลูกผักไร้ดิน

ตารางบันทึกผลการทดลองจับเวลาหลังจากโมเดลจำลองแมลงศัตรูพืชผ่านตัวกล้องและ
ระบบทำงาน
ตารางบันทึกผลการทดลองจับเวลาหลังจากโมเดลจำลองแมลงศัตรูพืชผ่านตัวกล้องและ
ระบบทำงาน

      จากตารางการทดลอง จะได้เห็นได้ว่าการทดสอบ 10 ครั้ง ระบบสามารถทำงานได้ตามครั้งที่ทดสอบ โดยที่ตั๊ กแตนใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.25
วินาที เพลี้ยใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.31 วินาที และหนอนใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.29 วินาที สรุปได้ว่าระบบสามารถทำตามจำนวนที่ทดสอบได้ โดยใช้เวลา
เฉลี่ยการทำงานที่ 1.28 วินาที

      จากตารางการทดลอง จะได้เห็นได้ว่าการทดสอบ 10 ครั้ง ระบบสามารถทำงานได้ตามครั้งที่ทดสอบ โดยที่ตั๊ กแตนใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.25
วินาที เพลี้ยใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.31 วินาที และหนอนใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 1.29 วินาที สรุปได้ว่าระบบสามารถทำตามจำนวนที่ทดสอบได้ โดยใช้เวลา
เฉลี่ยการทำงานที่ 1.28 วินาที

ตารางทดสอบการแจ้งเตือนน้ำหมดผ่านระบบ LINEตารางทดสอบการแจ้งเตือนน้ำหมดผ่านระบบ LINE

       จากตารางการทดลองจะเห็นได้ว่าที่ระยะการทดสอบของเซนเซอร์ ที่ระดับ 12,8 และ 2 เซนติเมตรจากระดับที่ 0 ML จนถึง 400 ML ของ
ขวดน้ำที่ ใช้เก็บน้ำสมุนไพร โดยระบบสามารถทำการแจ้งเตือนน้ำหมดได้ทุกครั้งตามการทดสอบ
       จากตารางการทดลองจะเห็นได้ว่าที่ระยะการทดสอบของเซนเซอร์ ที่ระดับ 12,8 และ 2 เซนติเมตรจากระดับที่ 0 ML จนถึง 400 ML ของ
ขวดน้ำที่ ใช้เก็บน้ำสมุนไพร โดยระบบสามารถทำการแจ้งเตือนน้ำหมดได้ทุกครั้งตามการทดสอบ

ตารางทดสอบจำนวนรอบการทำงานของระบบ/ปริมาณสารสกัดสมุนไพร
400 ML
ตารางทดสอบจำนวนรอบการทำงานของระบบ/ปริมาณสารสกัดสมุนไพร
400 ML

       จากตารางการทดลองจะเห็นได้ว่า การทดสอบ 3 ครั้งที่ปริมาณ 400 ML ได้จำนวนรอบเฉลี่ยที่ 41.6 รอบ/ปริมาณ
สารสกัดสมุนไพร 400 ML
       จากตารางการทดลองจะเห็นได้ว่า การทดสอบ 3 ครั้งที่ปริมาณ 400 ML ได้จำนวนรอบเฉลี่ยที่ 41.6 รอบ/ปริมาณ
สารสกัดสมุนไพร 400 ML

     จากการทดลองของระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วย
การประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว โดยใช้ AI ปรากฏว่าระบบสามารถทำตาม
จำนวนที่ทดสอบได้ โดยใช้เวลาเฉลี่ยการทำงานที่ 1.28 วินาที จากการทดสอบโดย
โมเดลแมลง ตั๊กแตน เพลี้ย และหนอน ระบบสามารถทำการแจ้งเตือนน้ำหมดได้ทุก
ครั้งตามการทดสอบ และจำนวนรอบเฉลี่ยของการพ่นทำงานของระบบอยู่ที่ 41.6
รอบ/ปริมาณสารสกัดสมุนไพร 400 ML จึงสรุปผลได้ว่าระบบควบคุมศัตรูพืช
อัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว
โดยใช้ AI ทำงานตามวัตถุประสงค์ของโครงงาน

     จากการทดลองของระบบควบคุมศัตรูพืชอัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วย
การประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว โดยใช้ AI ปรากฏว่าระบบสามารถทำตาม
จำนวนที่ทดสอบได้ โดยใช้เวลาเฉลี่ยการทำงานที่ 1.28 วินาที จากการทดสอบโดย
โมเดลแมลง ตั๊กแตน เพลี้ย และหนอน ระบบสามารถทำการแจ้งเตือนน้ำหมดได้ทุก
ครั้งตามการทดสอบ และจำนวนรอบเฉลี่ยของการพ่นทำงานของระบบอยู่ที่ 41.6
รอบ/ปริมาณสารสกัดสมุนไพร 400 ML จึงสรุปผลได้ว่าระบบควบคุมศัตรูพืช
อัตโนมัติ สำหรับการปลูกผักไร้ดินด้วยการประมวลผลภาพและความเคลื่ อนไหว
โดยใช้ AI ทำงานตามวัตถุประสงค์ของโครงงาน


