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บทน ำรวม 

1 ควำมส ำคัญและที่มำของปัญหำ   
การจัดการทรัพยากรน ้าและการพัฒนาแหล่งน ้านับว่าเป็นปัจจัยส้าคัญอย่างยิ่ง  เนื่องจากน ้าจัดว่าเป็น

สิ่งส้าคัญมากต่อการอุปโภคบริโภค และ ภาคการเกษตร และมีประโยชน์อย่างยิ่งส้าหรับประชาชนในเรื่องของ
ความเป็นอยู่  แต่ปัจจุบันนี จะเห็นได้ว่าสถานการณ์ที่เกิดขึ นมีผลกระทบร้ายแรงต่อความเป็นอยู่ของมนุษย์และ
สิ่งแวดล้อมโดยตรง สาเหตุอันเนื่องมาจากความผันผวนอันเกิดจากภาวะโลกร้อนและความแปรปรวนของ
สภาพอากาศ จึงท้าให้ได้รับผลกระทบตามๆกัน จึงจัดว่าเป็นปัญหารุนแรงและส้าคัญที่สุด 

 พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัวทรงเล็งเห็นว่า น ้าเป็นปัจจัยส้าคัญต่อชีวิต ท่านด้ารัสว่า “หลักส้าคัญว่า
ต้องมีน ้าบริโภค น ้าใช้ น ้าเพื่อการเพาะปลูก เพราะว่าชีวิตนั นอยู่ที่น ้า ถ้ามีน ้าคนอยู่ได้ ถ้าไม่มีน ้าคนอยู่ไม่ได้ ” 
ทรงค้านึงว่า เมื่อมีการแก้ไขหรือบรรเทาความเดือดร้อนเรื่องน ้า ราษฎรจะมีน ้ากินน ้าใช้เพื่อการเพาะปลูกได้ 
ราษฎรจะมีความเป็นอยู่ที่ดีขึ นเพราะมีการกระจายรายได้  และทรงเล็งเห็นเหตุการณ์อีกว่า ประเทศไทยเป็น
ประเทศเกษตรกรรม มักจะประสบปัญหากับหายนะจากน ้าเสมอ ด้วยพระอริยะภาพเรื่องน ้า ทรงมีพระปรีชา
ด้านนี เป็นเลิศ จึงทรงปฏิบัติพระราชกรณีกิจงานที่เกี่ยวกับการพัฒนาน ้าทุกปัญหา ทั งการพัฒนา การจัดการ
แหล่งน ้า การเก็บกักน ้า การระบาย การควบคุม การท้าน ้าเสียให้เป็นน ้าดี การน้าพลังน ้ามาใช้เพื่อการพัฒนา 
การแก้ปัญหาน ้าท่วม  

แนวพระราชด้าริเกี่ยวกับเรื่องน ้านั น ทรงใช้หลักการการควบคุมน ้า  คือ การควบคุมน ้าให้ได้ดัง
ประสงค์ทั งปริมาณและคุณภาพ กล่าวคือ เมื่อน ้ามีปริมาณมากเกินไปก็ต้องหาทางระบายออกให้ทันการณ์ ไม่
ปล่อยให้เกิดความเดือดร้อนเสียหายได้ และในขณะที่เกิดภาวะขาดแคลนก็จะต้องมีน ้ากักเก็บไว้ใช้อย่าง
เพียงพอ ทั งมีคุณภาพเหมาะสมแก่การเกษตร การอุตสาหกรรม และการอุปโภคบริโภค ปัญหาอยู่ที่ว่าการ
พัฒนาแหล่งน ้าอาจจะมีผลกระทบต่อสิ่งแวดล้อมบ้าง แต่ถ้าไม่มีการควบคุมน ้าที่ดีพอแล้วเมื่อเกิดภัยธรรมชาติ
ขึ นก็จะก่อให้เกิดความเดือดร้อนสูญเสียทั งในด้านเศรษฐกิจและในชีวิตความเป็นอยู่ของประชาชนทั งส่งผล
กระทบกระเทือนแก่สิ่งแวดล้อมอย่างร้ายแรง 

 แนวทางการแก้ไขของพระองค์ท่านมีด้วยกันหลายวิธี ทั งในเรื่องของการแก้ไขและการป้องกัน ขึ นอยู่
กับสภาพแต่ละพื นที่ ดังตัวอย่างเช่น พระราชด้าริให้มีโครงการแก้มลิง  เมื่อเกิดน ้าท่วมก็ขุดคลองชักมารวมกัน 
น้ามาเก็บไว้ที่บ่อพักเปรียบเหมือนแก้มลิง  โครงการแก้มลิงเป็นการจัดให้มีสถานที่เก็บกักน ้าตามจุดต่างๆ ใน
กรุงเทพฯ เพื่อท้าหน้าที่เป็นบึงพักน ้าให้หน้าน ้า โดยรองรับน ้าฝนไว้ชั่วคราว ก่อนที่จะระบายลงทางระบายน ้า
สาธารณะ ฉะนั น เมื่อฝนตก น ้าฝนจึงไม่ไหลลงสู่ทางระบายน ้าในทันที แต่จะถูกขังไว้ในพื นที่พักน ้า รอเวลาให้
คลองต่าง ๆ ซึ่งเป็นทางระบายน ้าหลักพร่องน ้าพอจะรับน ้าได้ จึงค่อย ๆ ระบายน ้าลง เป็นการช่วยลดปัญหา
น ้าท่วมขัง ได้ในระดับหนึ่ง นอกจากวัตถุประสงค์เพื่อการระบายน ้าแล้ว แนวพระราชด้าริ แก้มลิง จึงผสาน
แนวคิดในการอนุรักษ์น ้าและสิ่งแวดล้อมเข้าไปด้วย ยังสามารถน้ามาใช้ประโยชน์ในเรื่องของการบ้าบัดน ้าเสีย 
กล่าวคือ เมื่อน ้าที่ถูกเก็บกักไว้ถูกส่งเข้าไปในคลองต่าง ๆ ก็จะไปบ้าบัด เจือจางน ้าเน่าเสีย ในคลองต่างๆให้เบา
บางลงแล้วในที่สุดก็จะผลักน ้าเน่าเสียที่เจือจางแล้วลงสู่ทะเล  
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 การตรวจวัดมลพิษทางน ้า นับได้ว่ามีความส้าคัญอย่างยิ่งในการประเมินสถานภาพมลพิษทางน ้าใน
แหล่งน ้าส้าคัญต่างๆ ทั งน ้าผิวดิน น ้าใต้ดิน แต่แหล่งน ้าอีกแหล่งก็คือ คุณภาพน ้าทิ งจากแหล่งชุมชน แหล่ง
อุตสาหกรรม และแหล่งเกษตรกรรม เป็นต้น ซึ่งวัตถุประสงค์ของการตรวจวัดมลพิษทางน ้า เพื่อประเมินถึง
สภาพของคุณภาพน ้า และเพื่อใช้เป็นข้อมูลพื นฐานในการจัดการทรัพยากรน ้า  คุณภาพน ้านั นขึ นอยู่กับ
สิ่งเจือปนในน ้า ไดแก่แร่ธาตุต่างๆ สารเคมีและจุลินทรีย์ในน ้า ท้าให้น ้ามีคุณภาพต่างกันในเรื่องการบ่งบอก
คุณภาพของน ้า สามารถอาศัยการตรวจวิเคราะห์และทดสอบในห้องปฏิบัติการทางวิทยาศาสตร์ เราสามารถ
จ้าแนกน ้าออกเป็น 3 ลักษณะ คือ 

1) คุณภาพน ้าทางกายภาพ (physical quality) เป็นลักษณะของความสกปรกในน ้าที่ปรากฏให้เห็นได้
ด้วยประสาทสัมผัสทั งห้า ได้แก่ สี (Colour) อุณหภูมิ (Temperature) ความขุ่น (Turbidity) โปร่ง
แสง (Transparency) กลิ่น (Order) เป็นต้น 

2) คุณภาพทางเคมี (Chemical quality) เกิดจากแร่ธาตุสารต่างๆ ที่ละลายปะปนอยู่ในน ้ามักไม่
สามารถเห็นได้ด้วยตาเปล่า ต้องใช้การตรวจสอบด้วยวิธีการทางห้องปฏิบัติการทางวิทยาศาสตร์ เช่น 
สารอินทรีย์ และสารอนินทรีย์ ตัวอย่าง ได้แก่ ค่าความเป็นกรดด่าง (pH) ค่าการน้าไฟฟ้า 
(Conductivity) ออกซิเจนที่ละลายในน ้า (Dissolved Oxygen, Do) ความกระด้าง (Hardness) 
เหล็ก (Fe) แคลเซียม (ca) ตะกั่ว (Pb) เป็นต้น 

3) คุณภาพน ้าทางแบคทีเรีย (Biological quality) เกิดจากจุลินทรีย์ที่เจือปนในน ้า ได้แก่ แบคทีเรีย 
ไวรัส รา โปรโตซัว สาหร่าย น ้าที่มีจุลินทรีย์มากมักจะเกิดมลพิษ ที่มีผลต่อสุขภาพโดยตรง อาจ
ก่อให้เกิดโรคระบาดที่มีน ้าเป็นสื่อได้ โดยเฉพาะอย่างยิ่งโรค ระบบทางเดินอาหารที่ส้าคัญมักเกิดจาก
เชื อแบคทีเรียที่ก่อโรค (Pathogens) ปนเปื้อนอยู่ในอาหารและน ้า แล้วท้าให้เกิดโรคต่างๆ เช่น 
อหิวาตกโรค ไทฟอยด์ พาราไทฟอยด์ บิด ข้อมูลที่ส้าคัญในการบ่งบอกคุณภาพน ้าทางแบคทีเรีย คือ 
โคลิฟอร์มแบคทีเรีย (Total bacteria) ฟีคัลโคลิฟอร์มแบคทีเรีย (Faecal coliformbacteria)  

 การสังเกตด้วยตาเปล่าสามารถบอกถึงคุณภาพน ้าได้คร่าว ๆ เท่านั น ซึ่งบางครั งการใช้คุณลักษณะใด 
ลักษณะหนึ่งไม่สามารถบอกได้ เช่น น ้าใสไม่มีสีอาจจะเจือปนไปด้วยกรด ซึ่งเป็นสารเคมีที่ไม่มีสีเช่นกัน และ
สามารถบอกถึงคุณภาพน ้าได้จากการวัดค่าความเป็นกรด – ด่าง เท่านั น ดังนั นการชี วัดคุณภาพน ้าจึงควร
กระท้าโดยใช้ตัวชี วัดหลายตัวอย่างร่วมกัน  

 การแบ่งเกณฑ์คุณภาพน ้าใช้ ดัชนีคุณภาพน ้า ซึ่งเกณฑ์คุณภาพน ้าแบ่งได้เป็น 4 เกณฑ ์ได้แก่ ดีมาก ดี 
เสื่อมโทรม และเสื่อมโทรมมาก ซึ่งจะใช้คะแนนเป็นตัวแบ่งซึ่งได้มากจากการรวมคะแนนดัชนีคุณภาพน ้า 9 
ดัชนี ได้แก่ pH, ออกซิเจนละลายน ้า (DO), ของแข็งทั งหมด (TDS), แบคทีเรียกลุ่มฟีคัล (Feacal Coliform), 
ไนเตรท (NO3), ฟอสเฟต (PO4), ความขุ่น (Turbidity), อุณหภูมิ และ BOD เข้าด้วยกัน  
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หลักเกณฑ์กำรบ่งบอกถึงคุณภำพน  ำว่ำน  ำจัดอยู่ในประเภทน  ำดีหรือน  ำเสีย 

อุณหภูม:ิ ควรอยู่ระหว่าง 23 – 32 องศาเซลเซียส  

ค่าความเป็นกรด-ด่าง: อยู่ระหว่าง 5 – 9 หน่วย  

ค่าความเค็มของน ้า: ปกติแหล่งน ้าจะเริ่มมีรสเค็มที่ระดับความเค็มประมาณ 0.5 ppt ซึ่งเริ่มไม่เหมาะจะ
น้ามาใช้เพื่อการประปา ขณะที่ความเค็มประมาณ 1 ppt ไม่เหมาะจะน้ามาใช้เพื่อการชลประทาน นอกจากนี  
ค่าความเค็มมีค่าเกินกว่า 7 ppt จะไม่เหมาะต่อการเพาะเลี ยงและการด้ารงชีวิตของสัตว์น ้าจืด  

ปริมาณของแข็งแขวนลอยในน ้า (Suspended Solid, SS): แหล่งน ้าที่ให้ผลผลิตทางการประมงที่ดีควรมีค่า
แขวนลอยอยู่ในช่วง 25-80 มิลลิกรัมต่อลิตร ถ้ามีค่ามากกว่า 400 มิลลิกรัมต่อลิตร มักจะใช้เลี ยงปลาไม่ได้ผล 
นอกจากนี  แหล่งน ้าที่เหมาะจะน้ามาใช้ ส้าหรับการผลิตน ้าประปาโดยตรง ควรมีค่าสารแขวนลอยไม่เกิน 25 
มิลลิกรัมต่อลิตร  

ค่าออกซิเจนละลาย (DO): แหล่งน ้าที่เหมาะแก่การด้ารงชีวิต การขยายพันธุ์และการอนุรักษ์สัตว์น ้า ควรมีค่า 
DO ไม่ต่้ากว่า 5 มก./ลิตร อย่างไรก็ตาม ถ้าปริมาณออกซิเจนละลายน ้ามีค่าต่้ากว่า 2 มก./ลิตร จะไม่
เหมาะสมต่อการด้ารงชีวิตของสัตว์น ้า และถ้าไม่มีปริมาณ DO จะเกิดปัญหาน ้าเน่าเสีย  

ค่าความขุ่นของแหล่งน ้า: แหล่งน ้าโดยทั่วไปไม่ควรมีค่าความขุ่นเกินกว่า 100 NTU เพราะจะส่งผลกระทบต่อ
การด้ารงชีวิตของสัตว์และพืชน ้า นอกจากนี  จะมีผลต่อระบบการผลิตน ้าประปาที่ต้องเพิ่มค่าใช้จ่ายส้าหรับ
สารเคมีในการก้าจัดตะกอนของน ้า  

ฟีคอลโคลิฟอร์ม (Feacal Coliform ): แหล่งน ้าที่เหมาะจะน้ามาใช้ในการผลิตประปาและสามารถว่ายน ้าหรือ
เล่นกีฬาทางน ้าไม่ควรมีค่าปริมาณแบคทีเรียกลุ่มฟีคอลโคลิฟอร์มเกินกว่า 1,000 หน่วย ( mpn ต่อ 100 
มิลลิลิตร) ขณะที่แหล่งน ้าที่เหมาะจะอนุรักษ์ไว้เพื่อส้าหรับกิจกรรมการเกษตรกรรม ไม่ควรมีค่าปริมาณ
แบคทีเรียกลุ่มฟีคอลโคลิฟอร์มเกินกว่า 4,000 หน่วย  

ฟอสเฟต: โดยทั่วไปปริมาณฟอสฟอรัสที่จะก่อปัญหาต่อแหล่งน ้าจะมีความสัมพันธ์กับปริมาณไนโตรเจนเสมอ 
โดยฟอสฟอรัสจะเป็นปัจจัยหลักและมีไนโตรเจนเป็นปัจจัยรอง และแหล่งน ้าที่มีค่าฟอสฟอรัสทั งหมดอยู่
ระหว่าง 0.05 – 1 มก./ลิตร หรือมากกว่า และแหล่งน ้าเสื่อมโทรมมักมีค่าฟอสฟอรัสทั งหมดเกินกว่า 0.6 มก./
ลิตร ขึ นไป  

ไนเตรท: โดยทั่วไปปริมาณไนเตรท-ไนโตรเจน จะเปลี่ยนรูปมาจากแอมโมเนีย-ไนโตรเจน ในแหล่งน ้า โดย
แบคทีเรียกลุ่ม autotrophic nitrifying ซึ่งแหล่งน ้าที่มีความสกปรกสูงและมีการปนเปื้อนอย่างสม่้าเสมอมัก
ตรวจพบไนเตรท-ไนโตรเจนในปริมาณสูง แหล่งน ้าที่ตรวจพบปริมาณไนเตรท-ไนโตรเจนสูงย่อมแสดงว่ามีการ
ปนเปื้อนจากของเสียหรือสิ่งสกปรกจากชุมชน หรือมีการชะล้างหน้าดินในพื นที่เกษตรกรรมในปริมาณสูง ซึ่ง
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จะเป็นอันตรายต่อการน้าน ้ามาใช้ในการบริโภคหรือการผลิตน ้าประปา ท้าให้เกิดโรคระบบโลหิต เรียกว่า 
Methemoglobinemia  

 ในประเทศแคนนาดาได้มีการพัฒนาเทคโนโลยีการตรวจวัดคุณภาพน ้าแบบอัตโนมัติที่สามารถใช้งาน
เป็นแบบเครือข่าย ซึ่งเป็นส่วนหนึ่งของการตรวจสอบคุณภาพน ้าและการรายงานโครงการสิ่งแวดล้อมแคนาดา 
การตรวจสอบคุณภาพน ้าแบบอัตโนมัตินั น จะประกอบด้วย หัว probe วัดคุณภาพน ้าแบบ 
multiparameter, เครื่องบันทึกข้อมูล, และ ระบบโทรมาตรที่ซับซ้อนและมีความสามารถในการสื่อสารที่ส่ง
ข้อมูลในเวลาจริงไปยังเครือข่ายอินเทอร์เน็ต และ เครื่องบันทึกข้อมูลจะมีการเก็บรวบรวมข้อมูลอย่างต่อเนื่อง
ส้าหรับสองหรือสามสัปดาห์ขึ นไป ข้อมูลที่เก็บรวบรวมจะบ่งบอกถึงปริมาณออกซิเจนที่ละลายในน ้า, ค่า pH, 
ค่าความเค็มของน ้า, ความขุ่น, และอุณหภูมิ การตรวจสอบประเภทนี จะช่วยให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถรวบรวม 
อนุกรมของข้อมูลตามเวลา ซึ่งมีคุณภาพน ้าเป็นตัวบ่งบอกแนวโน้มที่เปลี่ยนแปลงและสามารถใช้ในการเตือน
ภัยล่วงหน้า และ สามารถรายงานข้อมูลของคุณภาพน ้าให้กับผู้บริหารจัดการและประชาชนได้แบบ real-time 
บนอินเทอร์เน็ต  นอกจากนั นเครือข่ายอินเทอร์เน็ตยังช่วยส่งข้อมูลให้กับโปรแกรมอื่น ๆ เช่นตัวชี วัดคุณภาพ
น ้าเพื่อพัฒนาเป็นระบบข้อมูลระดับชาติได้ นอกเหนือจากพารามิเตอร์ทางกายภาพที่วัดด้วยเซนเซอร์  ยังมี
การปรับใช้เป็นทุ่นในปากของเฟรเซอร์เวอร์ 

   

รูปที่ 1.1 การติดตั งเครื่องมือตรวจวัดคุณภาพน ้าแบบอัตโนมัติ และ การปรับใช้เซนเซอร์เป็นทุ่นในปากของ
เฟรเซอร์เวอร์  

 

  เครือข่ายของการตรวจสอบคุณภาพน ้าแบบอัตโนมัติใหม่นี จะช่วยส่งเสริมให้มีการบูรณาการของ
ข้อมูลคุณภาพน ้าที่ดีขึ นให้กับไซต์ที่มี hydrometric ติดตั งอยู่ไปยังสถานีอุตุนิยมวิทยาของแคนาดา เพื่อ
บริการการตรวจสอบปริมาณและคุณภาพน ้า การตั งสถานีเหล่านี จะช่วยในการดูแลและการให้ข้อมูลโครงสร้าง
พื นฐานด้านสิ่งแวดล้อมที่สมบูรณ์ยิ่งขึ นและสามารถใช้ร่วมกันรวมทั งแคนาดา ระบบนี สามารถประยุกต์ใช้งาน
ภายในระบบสาธารณูปโภคได้เป็นอย่างดี แต่ทว่าการตรวจสอบคุณภาพน ้าแบบ in-situ ด้วยระบบนี  ในแม่น ้า 
และ ล้าธาร และ ทะเลสาบจะกระท้าได้เพียงบางต้าแหน่งที่ใกล้บริเวณชายฝั่งเท่านั น ดังนั นจะขาดข้อมูลใน
ภาพรวมและข้อมูลแบบ dynamic ของคุณภาพน ้าอีกด้วย 
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ในปัจจุบันบริษัทไอบีเอ็ม ได้มีการพัฒนาเทคโนโลยีที่ให้บริการๆตรวจสอบข้อมูลทางน ้า โดยเฉพาะ
การตรวจสอบวัดคุณภาพของน ้าทะเล ปริมาณน ้าทะเล สภาพอากาศในเวลานั น หรือสภาพแวดล้อม อากาศ 
มลพิษ ต่างๆที่เกี่ยวข้องกับการบริหารจัดการเกี่ยวกับน ้า ทางบริษัทไอบีเอ็มจึงได้ท้าการ พัฒนาเทคโนโลยีที่
สามารถท้างานเหล่านี  แทนคนได้ โดยเทคโนโลยีนี จะมีลักษณะเป็นทุ่นลอยน ้าที่มี การติดตั งอุปกรณ์ตัว
ตรวจสอบหรือเซนเซอร์ที่วัดปริมาณน ้า คุณภาพของน ้า หรือสภาพของน ้าทะเล มากไปกว่านั นทุ่นลอยน ้า
ลักษณะนี  จะยังสามารถช่วยในการเก็บข้อมูลต่างๆที่ ต้องการในด้านงานวิจัยเกี่ยวกับ สภาพแวดล้อมบริเวณ
พื นที่นั นๆส่งกลับไปยัง ห้องวิจัยได้ผ่านทางเครือข่ายไร้สายได้ทันที โดยทุ่นลอยน ้าจะถูกน้าไปลอยอยู่ที่กลาง
ทะละหรือกลางแม่น ้า  เทคโนโลยีตัวนี จะช่วยให้ผู้ให้บริการทางด้านการผลิตน ้า เพื่อการสาธารณูปโภค
สามารถท้างานได้อย่างมีประสิทธิภาพมากขึ น เพราะสามารถรับรู้ข้อมูล และ คาดเดาเหตุการณ์ที่จะเกิดขึ นได้
จากข้อมูลที่ ทุ่นลอยน ้าส่งมาให้ และถ้าเกิดเหตุการณ์ฉุกเฉินขึ นก็ สามารถท้าให้รับมือได้ทันกับสถานการณ์นั น 
แต่ทว่าข้อมูลทางน ้าที่ได้จะขาดความหลากหลายเนื่องจากทุ่นจะลอยอยู่กับที่ และ มีต้นทุนสูงมากและอัตรา
เสี่ยงที่สูงด้วยเมื่อน้ามาใช้งานในแม่น ้า และต้องการการตรวจเช็คเป็นประจ้า 

 

รูปที่ 1.2 ทุ่นลอยน ้าเพื่อตรวจสอบคุณภาพน ้า ที่พัฒนาขึ นโดยบริษัทไอบีเอ็ม [http://erc-
th.blogspot.com/2010/04/blog-post_1912.html] 

 

จากตัวอย่างของการเก็บข้อมูลทางน ้าที่กล่าวมาข้างต้น คณะผู้วิจัยต้องการพัฒนาและปรับปรุงเรือ
อัตโนมัติที่เคลื่อนที่ตามจุดพิกัดที่ก้าหนด เพื่อใช้วิเคราะห์คุณภาพน ้า ที่ได้ใช้เทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบ
ควบคุมแบบอัตโนมัติ เพื่อสร้างและบูรณาการระบบขึ นมาเพื่อบริหารจัดการงานสิ่งแวดล้อมทางน ้า ได้ใน
หลากหลายรูปแบบ ที่ต่อเนือ่งจากโครงการเรืออัตโนมัติที่ขับเคลื่อนโดย podded propulsion ตามเส้นทางที่
ก้าหนด เพื่อใช้เก็บตัวอย่างน ้าและวิเคราะห์คุณภาพน ้า ที่ได้รับทุนอุดหนุนการวิจัยจากส้านักงาน
คณะกรรมการวิจัยแห่งชาติ ประจ้าปีงบประมาณ  พ.ศ. 2552 ให้ที่สมรรถะที่ดีขึ นกว่าเดิม โดยจะเน้นในส่วน 

1. จะพัฒนาให้ระบบควบคุมหรือระบบน้าร่องแบบอัตโนมัติให้สามารถเคลือ่นที่ตามจุดพิกัดให้ได้
แม่นย้าขึ น และ มีราคาที่ถูกลงกว่าระบบเดิม  

2. จะพัฒนาและปรับปรุงระบบการตรวจวัดคุณภาพน ้าที่ติดตั งกับเรือและสามารจัดเก็บได้ง่าย 

http://1.bp.blogspot.com/_yVGh7_ysrPQ/S9U5tHCFEfI/AAAAAAAAATY/oDdfyoPiKG0/s1600/135795.jpg
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3. จะน้าระบบโทรมาตรที่ใช้การสื่อสารแบบไรส้ายมาช่วยในการเก็บข้อมูลทางน ้าและรายงานข้อมูล
คุณภาพน ้าให้ได้รวดเร็วแบบ real time 

สืบเนื่องจากโครงการที่แล้ว คณะผู้วิจัยประสบกับปัญหาหลักในการพัฒนาระบบขับเคลื่อนแบบ
อัตโนมัติของเรือเพื่อเก็บตัวอย่างน ้านี คือ ราคาของเซนเซอร์ (GPS และ IMU) ที่ใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่
ของระบบน้าร่องนั นมีราคาสูงมาก เนื่องจากเป็นเซนเซอร์ที่มีความแม่นย้าค่อนข้างสูง แต่ทว่าในการพัฒนาไป
ใช้ในภาคสนามจริงนั น คณะผู้วิจัยจึงมีแนวคิดที่จะพัฒนาและปรับปรุงระบบน้าร่องของเรือให้มีราคาถูกลง ซึ่ง
จะมีความเหมาะสมส้าหรับการใช้งานในภาคสนามจริงที่มีความเสี่ย งต่อการเสียหายของอุปกรณ์อัน
เนื่องมาจากสภาพแวดล้อมและอุบัติเหตุที่อาจไม่คาดการณ์ล่วงหน้า เช่น ความร้อนที่สูงมากในขณะปฎิบัติการ
ที่อาจท้าให้มีการเสียหายของตัวเซนเซอร์ หรือ การปะทะเข้ากับคลื่นแรงที่อาจท้าให้เรือพลิกขว่้าได้ โดย
เซนเซอร์ที่มีราคาถูกลงที่จะน้ามาใช้ใหม่นี จะมีความแม่นย้าและประสิทธิภาพที่ต่้าลงกว่าเซนเซอร์ที่ราคาแพงที่
ใช้อยู่ในระบบน้าร่องเดิม คณะผู้วิจัยเสนอแนวคิดที่จะใช้เทคนิคการบรูณาการของข้อมูล (sensor fusion) ที่
ได้จากเซนเซอร์ GPS และ IMU ราคาถูกหลายๆตัวรวมกัน มาประมาณค่าของต้าแหน่งและองศาการหันเห
ของเรือในระบบน้าร่อง เพื่อให้ได้ความแม่นย้าที่ใกล้เคียงกับเซนเซอร์ที่ราคาแพง  

ระบบควบคุมเรือในโครงการที่แล้วได้พัฒนาไว้เป็น 2 ระบบ คือ ใช้ในรูปแบบควบคุมระยะไกลโดยผู้
ปฏิบัติการ และใช้ในรูปแบบควบคุมอัตโนมัติ    ในโหมดอัตโนมัติจุดพิกัดที่ต้องการให้เรือเคลื่อนที่ผ่านจะถูก
ก้าหนดโดยผู้ปฏิบัติการไว้บนแผนที่ในโปรแกรมคอมพิวเตอร์ จากนั นระบบควบคุมแบบ PID สองลูปก็จะใช้
ข้อมูลทิศทางของหัวเรือและระยะทางจากเรือไปยังจุดพิกัดที่ต้องการ แต่ทว่าผลการทดลองทั งในแบบจ้าลอง
ทางคณิตศาสตร์และในภาคสนาม แสดงให้เห็นว่าเส้นทางการเคลื่อนที่ของเรือในโหมดอัตโนมัติที่ควบคุมด้วย 
PID 2 แบบสองลูป ยังมีความคลาดเคลื่อนที่สูงและเรือจะไม่เคลื่อนที่ผ่านจุดพิกัด แต่จะอ้อมจุดพิกัดที่ต้องการ 
เนื่องจากมุมที่ใช้ในการป้อนกลับของระบบควบคุมจะมีค่ามากเมื่อเรือเคลื่อนที่เข้าใกล้จุดพิกัดเป้าหมาย ดังนั น
คณะผู้วิจัย มีความประสงค์ที่จะพัฒนาระบบควบคุมแบบ observer ร่วมกับ PID เพื่อลดความคลาดเคลื่อนใน
การเคลื่อนที่ ซึ่งจะส่งผลให้การตรวจวัดคุณภาพน ้า ณ จุดที่ต้องการมีความแม่นย้ามากขึ น และ มีความทนต่อ
คลื่นรบกวนภายนอกได้ดีอีกด้วย  

นอกจากนั น คณะผู้วิจัยต้องการพัฒนาและปรับปรุงระบบตรวจวัดคุณภาพน ้าที่เน้นการตรวจสอบ
คุณภาพทางเคมีของน ้าเพื่อให้ได้ข้อมูลของน ้า ณ จุด (In-Situ) ด้วยเรืออัตโนมัติ โดยที่จะท้าการวัดค่าความ
เป็นกรด-ด่าง, ค่าความเค็ม และ ค่าออกซิเจนที่ละลายในน ้า ให้มีประสิทธิภาพที่ดีขึ น โดยที่จะออกแบบระบบ
การน้าหัว probe วัดคุณภาพน ้านี ให้อยู่ในระดับความลึกที่ต้องการโดยใช้การควบคุมแบบอัตโนมัติเข้ามาช่วย 
และ สามารถจัดเก็บหัว probe เข้ากับตัวเรือเมื่อไม่ต้องการใช้งาน และ คณะผู้วิจัยจะได้มีการน้าเทคโนโลยี
สารสนเทศเข้ามาใช้ในการจัดการอนุรักษ์สิ่งแวดล้อมทางน ้า ซึ่งในปัจจุบันระบบสื่อสารระยะไกลได้มีการน้าไป
อย่างแพร่หลาย เพ่ือตรวจสอบข้อมูลได้ง่ายและรวดเร็วทันต่อสถานการ  

ในการใช้เรืออัตโนมัติเพื่อเก็บข้อมูลคุณภาพน ้า ณ จุด (In-Situ) ในโครงการนี จะมีข้อดีกว่าการ
ตรวจวัดคุณภาพน ้าแบบที่มีอยู่ในปัจจุบันดังนี  
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1. การเก็บข้อมูลคุณภาพน ้าสามารถท้าได้ในพื นที่กว้างมากขึ น และ สามารถปฏิบัติงานได้นานขึ นกว่า
การใช้เรือขนาดเล็กโดยมีเจ้าหน้าที่ท้าการตรวจวัดคุณภาพน ้า 

2. ข้อมูลคุณภาพน ้าที่ได้จะมีความหลากหลายกว่าแบบเก่าหรือได้ข้อมูลที่เป็น Dynamic มากขึ นแทนที่
จะเป็นข้อมูลแบบ Static อันเนื่องมาจากการขาดการเคลื่อนที่ของเครื่องมือตรวจวัดคุณภาพน ้า 

3. ช่วยลดงบประมาณในการส้ารวจและวิเคราะห์คุณภาพแหล่งน ้าต่างๆในระยะยาว 
4. ในขณะที่ผู้ใช้จะได้รับความสะดวกในการปฏิบัติหน้าที่มากขึ น ภาระงานน้อยลงเนื่องจากหลายภาระ

งานถูกแปลงเป็นขั นตอนอัตโนมัติเช่นการอ่านและบันทึกข้อมูล การบงัคับเรือพาหนะ โดยไม่ต้อง
ออกไปผจญกับภาวะภายนอกที่ไม่เหมาะกบัผู้ปฏิบัติงาน  

5. ช่วยลดความเสี่ยงของผู้ปฏิบัติงานลงโดยเเฉพาะในสภาพอากาศที่แปรปรวนหรือสภาพแวดล้อมที่มี
สารพิษตกค้างเยอะ 

 

2 วัตถุประสงค์หลักของแผนงำนวิจัย 

1. เพื่อพัฒนาเรือที่เคลื่อนที่ได้โดยอัตโนมัติ ที่สามารถใช้เก็บตัวอย่างน ้าในแหล่งน ้า เช่น แม่น ้า อ่างเก็บ
น ้า หรือ เขื่อน 

2. เพื่อพัฒนาและสร้างต้นแบบเครื่องมือที่ใช้ในเก็บตัวอย่างน ้าเพื่อการวิเคราะห์ตัวอย่างน ้าในแหล่งน ้าที่
มีความลึกโดยเฉลี่ย มากกว่าหรือเท่ากับ 5 เมตร โดยที่ตัวอย่างน ้าจะถูกเก็บจากที่ผิวน ้าและที่ระดับ
ความลึก 1 เมตร จากผิวน ้า (เพื่อสอดคล้องกับ ความต้องการของ Thailand National 
Environment Board) 

3. เพื่อพัฒนาและปรับปรุงระบบควบคุมหรือระบบน้าร่องแบบอัตโนมัติที่สามารถบังคับเรือให้เคลื่อนที่
ตามจุดพิกัดที่ต้องการได้อย่างแม่นย้า 

4. เพื่อพัฒนาและปรับปรุงระบบตรวจวัดคุณภาพน ้าที่ติดกับเรือให้มีประสิทธิภาพมากขึ น คือ สามารถ
ควบคุมระดับความลึกได้แบบอัตโนมัติ และ สามารถส่งถ่ายข้อมูลของคุณภาพน ้ามายังคอมพิวเตอร์
บนฝั่งได้แบบ ณ จุด โดยใชเ้ทคโนโลยีสารสนเทศ 

5. เพื่อพัฒนาระบบน้าร่องอัตโนมัติของเรือเก็บตัวอย่างน ้า โดยจะเน้นการ บรูณาการของข้อมูลที่ได้จาก
เซนเซอร์ GPS และIMU หลายๆตัวเข้าด้วยกัน เพื่อให้ได้ค่าประมาณของต้าแหน่งและองศาการหันเห
ของหัวเรือที่จะใช้ส้าหรับควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ของเรือ ไปตามพิกัดที่ก้าหนดไว้ได้อย่างแม่นย้า 
 

3 รำยละเอียดควำมเชื่อมโยงระหว่ำงโครงกำรวิจัยย่อย 

ในโครงการวิจัยแรกคือการพัฒนาระบบขับเคลื่อนเรืออัตโนมัติโดยใช้ podded propulsion 
(Automatic Surface Vehicle Propelled and Controlled by Podded Propulsion) ซึ่งจะมุ่งเน้นไปที่
การออกแบบและสร้างชุดควบคุมอิเล็กทรอนิกส์และระบบทางกลเพื่อรองรับการติดตั งมอเตอร์บังคับเลี ยวและ
มอเตอร์ขับเคลื่อนของชุด podded propulsion ที่จะติดตั งกับเรือ kayak โดยที่ระบบขับเคลื่อนนี จะเป็น
พื นฐานที่จะน้าไปพัฒนาในส่วนโครงการวิจัยที่สองคือการควบคุมเรือเคลื่อนที่อัตโนมัติขนาดเล็กแบบใช้ระบบ
บอกต้าแหน่งบนพื นผิวโลก ส้าหรับงานสิ่งแวดล้อม (GPS Tracking Control of the Robotic Boat for 
Environmental Task) ที่จะมุ่งเน้นไปยังการพัฒนาระบบควบคุมการเคลื่อนที่ของเรือ kayak ทั งในโหมดแบบ
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บังคับวิทยุและในโหมดแบบอัตโนมัติตามจุดพิกัดที่ก้าหนด โดยใช้สัญญาณ GPS เพื่อระบุพิกัดต้าแหน่งของเรือ
และใช้สัญญาณจาก IMU เพื่อระบุองศาและทิศทางการหมุนของหัวเรือ และ ทั งนี ยังได้มีการพัฒนาระบบเก็บ
ตัวอย่างน ้าแบบอัตโนมัติที่จะติดตั งไปกับเรืออีกด้วย 

 

4 สรุปผลกำรวิจัย 

 

 

 

 

รูปที่ 1 ภาพรวมของระบบทั งหมดที่ได้ติดตั งกับเรือคายัค 

 

เคร่ืองรับสัญญาณ GPS 

เซนเซอร์วดัทิศทาง 

(IMU) 

หวัวดัระดบัความลึกทอ้งน ้า 

(Echosounder head) 

ระบบระบายความร้อน 

ตวัรับส่งสญัญาณ 

WLAN 

ระบบขบัเคล่ือนแบบ  
Pod propulsion ส าหรับในน ้าจืด 

ระบบทุ่นลอยช่วยการทรงตวั 
เร้าเตอร์แบบ 3G 

ระบบตรวจวดัคุณภาพน ้า 

ระบบขบัเคล่ือนแบบ  
Pod propulsion ส าหรับในทะเล 
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การจัดการทรัพยากรน ้าและการพัฒนาแหล่งน ้านับว่าเป็นปัจจัยส้าคัญอย่างยิ่ง  เนื่องจากน ้าจัดว่าเป็น
สิ่งส้าคัญมากต่อการอุปโภคบริโภค และ ภาคการเกษตร และมีประโยชน์อย่างยิ่งส้าหรับประชาชนในเรื่องของ
ความเป็นอยู่  แต่ปัจจุบันนี ยังขาดก้าลังเจ้าหน้าที่ๆเพียงพอในการอนุรักษ์และตรวจวัดข้อมูลของแหล่งน ้าต่างๆ
ทั่วประเทศ ดังนั นในงานวิจัยนี ต้องการเน้นการพัฒนาและปรับปรุงประสิทธิภาพของเรือที่ขับเคลื่อนโดยใช้ 
podded propulsion ที่สามารถควบคุมได้ทั งโหมดบังคับวิทยุโดยผู้ปฏิบัติการหรือโหมดอัตโนมัติตามจุดพิกัด
ที่ก้าหนด และ ให้สามารถปฏิบัติการได้ทั งในแหล่งน ้าจืดหรือในทะเล เพื่อใช้ตรวจวัดคุณภาพน ้าและความลึก
ของแหล่งน ้าตามจุดพิกัดที่ระบุ และ มีระบบรายงานข้อมูลคุณภาพน ้าได้แบบ ณ เวลาจริง ผ่านระบบเครือข่าย
อินเตอร์เน็ตแบบ 3G นอกจานั นยังเน้นการลดต้นทุนการผลิต เพื่อให้เรือนี สามารถน้าไปประยุกต์ใช้งานจริงได้
และแพร่หลายยิ่งขึ น คณะผู้วิจัยได้น้าเรือที่พัฒนาขึ นนี ไปทดสอบใช้งานในภาคสนามจริงทั งในทะเลที่อ่าว
ปะการัง จังหวัดระยอง และ คลองต่างๆในกรุงเทพฯและปทุมธานี 

เรือคายัคที่ควบคุมแบบอัตโนมัติและระบบการตรวจวัดคุณภาพน ้า ณ เวลาจริงได้ถูกออกแบบและ
สร้างขึ นและปรับปรุงให้มีประสิทธิภาพที่ดีขึ น เพื่อจุดประสงค์ในการตรวจวัดคุณภาพน ้าให้เป็นไปได้อย่าง
สะดวกรวดเร็ว โดยไม่ต้องส่งผู้ปฏิบัติการลงไปพร้อมกับเรือ และ ผู้ปฏิบัติการที่ออกไปด้าเนินการในภาคสนาม
ทั งในน ้าจืดและน ้าทะเลนั นจะใช้เพียง 3–4 คน เท่านั น การออกแบบและสร้างและปรับปรุงประสิทธิภาพของ
เรืออัตโนมัติเพื่อตรวจวัดคุณภาพน ้านี  ต้องใช้การบูรณาการของเทคโนโลยีในหลายๆด้านเข้าด้วยกัน ภาพรวม
ของเรืออัตโนมัติที่ได้พัฒนาขึ นมา แสดงในรูปที่ 1 

 

คุณสมบัติทางกายภาพและเซนเซอร์ทีใ่ช้ในการปฏิบัติการและระบบต่างของเรือ 

ขนาด : กว้าง x ยาว 0.68 x 3.85 เมตร 
กินน ้าลึก 0.60 เมตร 
น ้าหนักเรือเปล่า 18.5 กิโลกรัม 
น ้าหนักบรรทุก 100 กิโลกรัม 
ความเร็วเฉลี่ย 7 กิโลเมตรต่อชั่วโมง 
เซนเซอร์น้าร่อง Topcon GPS และ Micro-strain IMU 
เซนเซอร์วัดคุณภาพน ้า WTW-Multi 340i (อุณหภูมิ ความเค็ม หรือ ออกซิเจนที่ละลายใน

น ้า) และ ISFET (ความเป็นกรด-ด่าง) 
เซนเซอร์วัดความลึกแหล่งน ้า Echo Sounder จาก Garmin 421s วัดความสูงสุด 457 เมตร 
ระบบขับเคลื่อน Podded Propulsion ที่ใช้งานได้ทั งในน ้าจืดและน ้าเค็ม 
ระบบควบคุมการเคลื่อนที่ รีโหมดบังคับวิทย ุ2.4 GHz หรือ แบบอัตโนมัติตามจุดพิกัด GPS 
ระบบระบายความร้อน พัดลมระบายความร้อนและสารดูดความชื น 
ระบบสื่อสาร อินเตอร์เน็ตแบบไร้สาย และ อินเตอร์บนเครือข่าย 3G 
ระบบทุ่นลอยช่วยการทรงตัว เพิ่มเสถียรภาพในการลอยตัวให้โคลงน้อยกว่า ±20 องศา 
ระบบจ่ายพลังงาน แบตเตอรี่ deep-cycle 12 โวลต์ 
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1) ในการสร้างและพัฒนาปรับปรุงระบบโดยรวมของเรืออัตโนมัติ จะสามารถแบ่งออกได้เป็น 4 ส่วนใหญ่ๆ 
ได้ดังนี  คือ   

a. ระบบกลไกการควบคุมการบังคับเลี ยวของ podded propulsion ที่ประกอบไปด้วยมอเตอร์ขับเคลื่อน 
(thruster) ที่ทนการกัดกร่อนของน ้าทะเล และ มอเตอร์บังคับเลี ยว (heading motor) ที่หุ้มอยู่ใน
โครงสร้างที่กันน ้าและสามารถยกพับเก็บให้ขนานกับท้ายเรือได้ เพื่อให้เรือคายัคนั นสามารถน้าไป
ประยุกต์ใช้งานในทะเลได้  

b. ระบบระบายความร้อนอากาศส้าหรับห้องเก็บอุปกรณ์คอมพิวเตอร์และอิเล็คทรอนิคส์ภายในเรือ โดย
การใช้พัดลมช่วยในการดูดอากาศที่ร้อนออก และ มีช่องน้าอากาศที่มีสารดูดความชื นติดตั งอยู่เพื่อช่วย
น้าอากาศจากภายนอกเข้ามาหมุนเวียน 

c. ระบบทุ่นชว่ยการทรงตัว เพื่อเพ่ิมเสถียรภาพในการทรงตัวหรือกันการโคลงของเรือหรือพลิกคว่้าของเรือ 
เมื่อน้าไปปฏิบัติการในทะเลที่คลื่นลมมาประทะ และ จะไม่เพิ่มแรงต้านในการเคลื่อนที่จากน ้าเมื่อไม่ใช้
งาน 

d. ระบบตรวจวัดความลึกของแหล่งน ้าโดยใช้เซนเซอร์คลื่นเสียง (Echo Sounder) เพื่อช่วยบ่งบอกถึง
ความลึกในแหล่งน ้าที่ปฏิบัติการ  

2) ระบบน้าร่องของเรือที่ถูกพัฒนาขึ นโดยการบูรณาการข้อมูลจากเซนเซอร์ GPS ที่ให้ค่าพิกัดต้าแหน่ง เข้า
กับ ข้อมูลจากเซนเซอร์ Accelerometer ที่ให้ค่าความเร่งและเซนเซอร์ Gyroscope ที่ให้ค่าอัตราเร็ว
เชิงมุมในการเคลื่อนที่ โดยใช้เทคนิค Extended Kalman Filter เพื่อให้ได้ค่าประมาณของต้าแหน่งและ
องศาการหันเหของหัวเรือและความเร็วในการเคลื่อนที่ๆจะใช้ส้าหรับควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ของเรือ
คายัคแบบอัตโนมัต ิ

3) ระบบควบคุมการเคลื่อนที่ตามจุดพิกัดที่ก้าหนดแบบอัตโนมัติของเรือคายัค (kayak) ที่ขับเคลือ่นด้วย 
podded propulsion ถกูพัฒนาและปรับปรุงโดยใช้การควบคุมแบบป้อนกลับตัวแปรสถานะ (Full-
State Feedback) ร่วมกับตัวสังเกตุการณ์สถานะ (Observer)  และ ท้าการเปรียบเทียบการจ้าลองการ
เคลื่อนที่โดยใช้สมการพลศาสตร์ (ทางคณิตศาสตร์) เพื่อศึกษาสมรรถนะและประสทิธิภาพของเรือก่อน
น้าไปประยุกต์ใช้งานจริง 

4) ระบบตรวจวัดคุณภาพน ้า โดยสามารถวัดค่าความเป็นกรด-ด่าง และ ค่าความเค็มของน ้า จากจุดพิกัด
ต่างๆที่ต้องการและที่ระดับความลึกที่ไม่เกิน 5 เมตร โดยข้อมูลคุณภาพน ้าที่ได้นี จะถูกส่งผ่านระบบ
เครือข่ายอินเตอร์เน็ตแบบ 3G ไปยัง Web Server หรือ คอมพิวเตอร์ของผู้ปฏิบัติการ ได้แบบ ณ เวลา
จริง (real time) ในพื นที่ๆ ครอบคลุมด้วยระบบเครือข่ายมือแบบ 3G โดยจะมีค่าเวลาหน่วงโดยเฉลี่ย
ประมาณ 6 วินาที  
 

เรือคายัคที่พัฒนาขึ นนี จะสามารถควบคุมได้ 2  ระบบ คือ ใช้การแบบควบคุมระยะไกลผ่านคลื่นวิทยุโดยผู้
ปฏิบัติการ และใช้การควบคุมแบบอัตโนมัติ ในโหมดอัตโนมัติ จุดพิกัดในการเคลื่อนที่จะถูกก้าหนดโดยผู้
ปฏิบัติการในโปรแกรมของคอมพิวเตอร์ที่อยู่บนเรือ จากนั นระบบควบคุมแบบป้อนกลับตัวแปรสถานะที่ได้
พัฒนาขึ น ก็จะพยายามรักษาเส้นทางการเคลื่อนที่ของเรือให้อยู่ในแนวเส้นตรงที่เชือ่มระหว่างจุดพิกัดสองจุด
โดยการปรับหัวเรือให้เข้าสู่เส้นตรงนี เสมอ แต่ในการน้าเรือคายัคที่ควบคุมแบบอัตโนมัตินี ไปใช้งานได้ในคลอง
หรือแม่น ้าจริงนั นจะกระท้าได้ยากเนื่องจากมีอุปสรรคสิ่งกีดขวางมากมาย เช่น อวน ยอ กอผักตบชวา และ 
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สะพานไม้ที่เตี ย ซึ่งอุปสรรคเหล่านี ไม่ได้ถูกก้าหนดไว้หรือที่สามารถคาดการณ์ได้ล่วงหน้า จากประสบการณ์ใน
การลงพื นที่เพื่อการส้ารวจคลองจริงนั นยังจ้าเป็นต้องพึ่งการควบคุมผ่านคลื่นวิทยุโดยผู้ปฏิบัติการ แต่ถ้าเป็น
การส้ารวจรอบชายฝั่งทะเลที่มีอุปสรรคสิ่งกีดขวางที่น้อย นั นการใช้งานของระบบควบคุมแบบอัตโนมัตินั นจะมี
ความเหมาะสม 

ระบบตรวจวัดคุณภาพน ้าอัตโนมัติเป็นส่วนหนึ่งของอุปกรณ์ที่ใช้งานบนเรือนี  การตรวจวัดคุณภาพน ้า
จะสามารถปล่อยหัววัดคุณภาพน ้าไปยังความลึกที่ก้าหนด โดยจะมีการจัดเก็บสายไฟฟ้าของหัววัดคุณภาพน ้า
เพื่อป้องกันการพันกันของสายไฟระหว่างการใช้งาน ระบบที่มีความสามารถที่จะช่วยบรรเทาและลดภาระงาน
ของนักวิทยาศาสตร์ นอกเหนือจากระบบตรวจวัดคุณภาพน ้าที่ติดไปกับเรือแล้ว ประโยชน์การใช้งานของเรือ
คายัคนี ก็ไม่ได้จ้ากัดเพียงการตรวจวัดคุณภาพน ้าเพียงอย่างเดียว อุปกรณ์เสริมที่ติดกับเรือนั นจะรวมถึง
เครื่องวัดแบบคลื่นเสียง (echo sounder) เพื่อใช้ในการวัดความลึกของร่องน ้า โดยจะน้าข้อมูลที่ได้จะมีประ
โยนช์ใช้ช่วยในการค้านวณหาปริมาตรรวมของแหล่งน ้าต่างๆจากการประมวลผลภายหลังได้  

 

5 ประโยชน์ที่ได้รับ 

1. ได้ต้นแบบเรือเก็บตัวอย่างน ้าที่สามารถน้าไปใช้งานได้จริง โดยที่เรือต้นแบบนี สามารถขนย้ายได้ง่าย
เนื่องจากได้ระบบต่างแยกจากกันเป็นส่วนๆ (modularity)  

2. ได้ต้นแบบเรือ kayak ที่ขับเคลื่อนโดย podded propulsion ที่เป็นระบบที่สามารถควบคุมการ
เคลื่อนที่ได้ง่ายและมีความคล่องตัวสูง (high mauverbility)  

3. ได้ต้นแบบระบบควบคุมการเคลื่อนที่ของเรือทั งในโหมดแบบควบคุมด้วยวิทยุบังคับและในโหมด
อัตโนมัติตามจุดพิกัดที่ก้าหนดโดยผู้ปฎิบัติการ 

4. ได้ระบบเก็บตัวอย่างน ้าแบบอัตโนมัติ ที่สามารถเก็บตัวอย่างน ้าที่ระดับความลึกไม่เกิน 6 เมตร 
5. ได้หุ่นยนต์ด้าน ้าขนาดเล็กที่สามารถใช้ในการติดตั งเครื่องมือวัดคุณภาพน ้า ที่สามารถวัดค่าออกซิเจนที่

ละลายในน ้า ค่าความเป็นกรดเป็นด่าง และ ค่าความเค็ม ในน ้าที่มีความลึกไม่เกิน 2 เมตร 
 

6 หน่วยงำนที่น ำผลงำนวิจัยไปใช้ประโยชน์ 

1. สถาบันสารสนเทศทรัพยากรน ้าและการเกษตร (องค์การมหาชน) – Hydro and Agro Informatics 
Institute (HAII) 

2. กรมชลประทาน (Royal Irrigation Department) 
3. กรมวิทยาศาสตร์บริการ 


