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บทคดัยอ่ 
 
งานวิจยันี� เป็นการพฒันาตน้แบบยานใตน้ํ� าขนาดเล็ก เพื+อใช้ดาํสํารวจใตท้อ้งเรือรบของกองทพัเรือ 
สาํหรับเป็นขอ้มูลประกอบการปรนนิบติับาํรุงตามวงรอบ โดยกาํหนดความลึกปฏิบติังานของยานอยู่
ที+ 25 เมตร สามารถควบคุมการทาํงานไดแ้บบกึ+งอตัโนมติั กล่าวคือ สามารถควบคุมจากผูใ้ชง้านได้
ดว้ยจอยสติก หรือให้ทาํงานไดอ้ตัโนมติัตามที+โปรแกรมไว ้ตวัยานใตน้ํ� ามีรูปทรงคลา้ยถงัก๊าซ ทาํ
จากสแตนเลสหนา 3 มิลลิเมตร มีขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลาง 45 เซนติเมตร ลาํตวัยาว 60 เซนติเมตร 
โครงสร้างของตวัยานไดท้าํการวิเคราะห์ความแข็งดว้ยวิธีไฟไนต์เอลิเมนต์ ที+ระดบัความลึก 2 เท่า 
ของความลึกปฏิบติังาน มีค่าความปลอดภยั 4.77 เท่า มีชุดขบัเคลื+อน 3 คู่ แต่ละคู่วางอยูแ่นวเดียวกบั
ระนาบอา้งอิงของจุดศูนยก์ลางตวัยาน ชุดขบัเคลื+อนไดพ้ฒันาขึ�นเองโดยใช้หลกัการส่งกาํลงัด้วย 
คลปัปลิ�งแมเ่หล็ก สามารถป้องกนันํ�าเขา้มอเตอร์ไดเ้ป็นอยา่งดี ระบบควบคุมการทาํงานภายในตวัยาน
ประกอบด้วย บอร์ดพีซีฝังตวั ทาํหน้าที+เป็นส่วนประมวลผลหลกัในตวัยาน มีเซนเซอร์วดัมุมและ
ความเอียงของตวัยาน บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ของ PSoC เป็นส่วนสร้างสัญญาณพลัส์ไปควบคุม
ความเร็วของมอเตอร์ชุดขบัเคลื+อน  ทั�ง 6 ตวั นอกตวัยานมีคอมพิวเตอร์พีซีและจอยสติก สําหรับให้ผู ้
ควบคุมสามารถควบคุมและติดตามการทาํงานของอุปกรณ์ต่างๆ บนตัวยานผ่านทางสายแลน 
โปรแกรม LabVIEW ใช้ควบคุมการทาํงานของระบบทั�งในบอร์ดพีซีฝังตวัและคอมพิวเตอร์พีซี 
ขอ้มูลต่างๆ เชื+อมโยงเขา้กนัดว้ยโปรแกรม NI OPC และ LinkMaster  

ในงานวจิยันี�ไดท้าํการทดลองควบคุมการทาํงานใน 4 ลกัษณะคือ การควบคุมทิศทางของยานดว้ยการ
ควบคุมแบบพีไอดี การจาํลองควบคุมแบบลดผลกระทบดว้ยสนามความเร็ว (PVFC)  การควบคุม



 ค

แบบสนามความเร็วช่วยควบคุมเส้นทางของยานใตน้ํ�าอตัโนมติั  และการทดลองควบคุมโดยผูค้วบคุม
จากจอยสติก  1) การทดลองควบคุมทิศทางยานดว้ยการควบคุมแบบพีไอดีเป็นการควบคุมแบบ
สัญญาณทางเข้าและทางออกเดียว (SISO) ทดลองควบคุมการทาํงานของระบบในอ่างนํ� ากลม
เส้นผา่ศูนยก์ลาง 2 เมตร ลึก 50 เซนติเมตร ผลการทดลองสามารถควบคุมทิศทางยานใตน้ํ� าตามมุมที+
กาํหนดและการเปลี+ยนแปลงมุมแบบต่อเนื+องได ้  2) การจาํลองการควบคุมแบบลดผลกระทบดว้ย
สนามความเร็วร่วมกบัการควบคุมแบบพีไอดี เป็นการติดตามเส้นทางโคจรของยานใตน้ํ� า กาํหนด
เส้นทางเป็นวงกลมรัศมี 3 เมตร บนพื�นที+สี+ เหลี+ยมขนาด 10×10 เมตร หาสมการทางคณิตศาสตร์ของ
ระบบและระบบเสริม สมการการเคลื+อนที+ของยาน ปรับอตัราขยายต่างๆ จนระบบสามารถจาํลองการ
ทาํงานได้ ผลการจาํลองสามารถใช้ PVFC จาํลองการติดตามเส้นทางโคจรของยานใตน้ํ� าได้ตาม
ตอ้งการในทุกๆ จุดบนระนาบ 3) การทดลองควบคุมแบบสนามความเร็วช่วยควบคุมเส้นทางของยาน
ใตน้ํ�าอตัโนมติั เป็นการติดตามเส้นทางโคจรของยานใตน้ํ� าแบบวงกลม รัศมี 1 เมตร บนพื�นที+สี+ เหลี+ยม 
3×3 เมตร สมการการเคลื+อนที+ของยาน คิดจากผลของมวลที+เพิ+มขึ�น ระบบควบคุมสนามความเร็ว 
(VFC) นาํมาช่วยควบคุมการทาํงานของแอลคิวอาร์ (LQR) ร่วมกบัระบบประมาณค่าแบบลดรูป
สถานะช่วยให้ระบบมีสถานะเต็ม ผลการจาํลองยานใตน้ํ� าสามารถเคลื+อนที+เข้าสู่เส้นทางโคจรที+
กาํหนดได ้ไม่วา่จะเริ+มตน้ที+จุดใดๆ บนระนาบ ทดสอบการทาํงานของระบบในสระขนาด 3×3 เมตร 
กลอ้ง USB จบัภาพเป้าสีแดงบนตวัยานส่งให้ระบบการมองเห็น ในโปรแกรม LabVIEW  แปลงเป็น
พิกดัตวัยาน ผลการทดลองยืนยนัไดว้่าการควบคุมแบบสนามความเร็ว (VFC) สามารถเปลี+ยนรูป
ระบบที+ไมเ่ป็นเชิงเส้นให้เป็นเสมือนระบบเชิงเส้น ช่วยใหร้ะบบควบคุมทาํงานง่ายและมีความคงทน 
4) การทดลองควบคุมโดยผูค้วบคุมจากจอยสติกผา่นคอมพิวเตอร์พีซีบนบก ทาํใหผู้ค้วบคุมสามารถ
ควบคุมยานไปในตาํแหน่งและทิศทางต่างๆ ตามที+ตอ้งการได ้ 
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