
บทท่ี 1 
บทนํา 

 
ปจจุบันความหมายของคําวาหุนยนตยังไมมีขอยุติ มีการนิยามตางกันไป NECTEC ไดคํา

จํากัดความ “หุนยนต” วาหมายถึงเครื่องจักรหรืออุปกรณท่ีเคล่ือนไหวได โดยมีการทํางานจาก
โปรแกรมการตัดสินใจและสามารถปรับเปล่ียนโปรแกรมการทํางานใหทํางานไดหลากหลายหนาท่ี 
เพื่อตอบสนองขอมูลหรือสัญญาณท่ีไดจากส่ิงแวดลอม โดยเฉพาะใหสามารถใช ทํางานแทนมนุษย
ไดดวยตนเอง หรือทํางานตามข้ันตอนท่ีมีการตั้งไวลวงหนา โดยคําวาหุนยนตRobot มาจากคําวา 
Robataในภาษาเช็ก  ซ่ึ งแปลว าการทํางานเสมือนทาส  สําหรับคนท่ัวไปเ ม่ือไดยินคําว า 
“หุนยนต”(Robot) อาจทําใหนึกถึงภาพยนตหลายเร่ือง เชน Transformers ผูนํากลุมออโตบอตสท่ี
ชวยมนุษยตอสูกับหุนยนตจากตางดาว, Terminator ท่ีหุนยนตท่ีลุกข้ึนมาครองโลกและการตอตาน
มนุษยในลักษณะหนวยรบใตดิน และยังอีกหลายเร่ืองท่ีจินตนาการถึงหุนยนตในลักษณะแตกตาง
กันไปทั้งหมดเปนส่ิงยืนยันวา มุนษยไดรูจักหุนยนตมานานแลว โดยเฉพาะการที่ไดทําความรูจัก
ผาน “โลกจินตนาการ”  จากผลงานของนักเขียนการตูนและผูสรางภาพยนต ซ่ึงในโลกความเปน
จริง หุนยนตสํารวจท่ีมนุษยพัฒนาข้ึนมาน้ันมีหลายประเภท เชนหุนยนตสํารวจอวกาศนอกโลก 
หุนยนตกูภัย หุนยนตชวยเหลือท่ีสามารถเขาถึงแหลงอันตรายแทนมนุษยไดและหุนยนตสํารวจใต
น้ําท่ีใชชวยในการสํารวจทรัพยากร ส่ิงมีชีวิต และสภาพแวดลอมใตน้ํา 

 
1.1 ความเปนมาและความสําคญั 

การจัดการอนุรักษแหลงน้ําและส่ิงแวดลอมเปนส่ิงจําเปนอยางยิ่งสําหรับแหลงนเิวศนวทิยา
ท่ีสมบูรณใหสมดุลซ่ึงจะสงผลกระทบโดยตรงตอเกษตรกรรมอุตสาหกรรมพานิชยกรรมและ
คุณภาพชีวิตของประชาชนโดยรวมโดยท่ีการจัดการและบริหารแหลงน้ําและส่ิงแวดลอมท่ี
เหมาะสมชวยในการฟนฟูและปรับปรุงสถานภาพส่ิงแวดลอมตลอดจนเปนการสรางความพอดีใน
การนําทรัพยากรน้ํามาใชประโยชนอยางยั่งยืนแตในปจจุบันการสํารวจและอนุรักษแหลงน้ําใน
ประเทศสวนใหญจะกระทําไดไมท่ัวถึงเนื่องจากขาดกําลังเจาหนาท่ีเพียงพอในการอนุรักษและเฝา
ระวังแหลงน้ําซ่ึงมีอยูจํากัดและพื้นท่ีเฝาระวังท่ีมีขนาดกวางใหญมากโดยท่ีบางพื้นท่ียากตอการ
เขาถึง เชน ตัวอยางน้ําท่ีระดับน้ําที่ลึก มีการพยากรณจากหลายแหลงขอมูลช้ีวาคุณภาพแหลงน้ําท่ี
อยูในเกณฑท่ีเหมาะสมตอการอุปโภคและบริโภคนั้นจะลดนอยลงในอนาคตอันใกลแตยังขาด
ขอมูลดานปริมาณและความหลายหลากของสัตวน้ําท่ีจะใชเปนตัวช้ีวัด 
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ยานดําน้ําควบคุมระยะไกลในปจจุบันไดมีการพัฒนาการนําไปใชงานหลากหลายประเภท
เพื่อชวยแบงเบาภาระของผูปฏิบัติการและเจาหนท่ีๆมีจํานวนมเพียงพอ ดังแสดงในรูปท่ี 1.1, 1.2 
โดยไดนําไปใชในภาระกิจทางดานการ สํารวจน้ําจืดและใตทองทะเล เก็บตัวอยางน้ําและใชใน
ภารกิจกูภัย ซ่ึงยานดําน้ําท่ีมีการควบคุมการปฏิบัติงานผานสายเช่ือมโยงนี้เปนท่ีรูจักกันในช่ือ ยาน
ดําน้ําควบคุมระยะไกล Remotely Operatd Vehicle (ROV) 

การควบคุมยานดําน้ําเปนหนึ่งในหัวขอท่ีนาสนใจซ่ึงในการออกแบบยานดําน้ําควบคุม
ระยะไกลนั้นประกอบดวยหลากหลายแงมุม เชน รูปลักษณและโครงสราง [2,3] การหาคาตัวแปร
ทางไดนามิกส [1], การออกแบบระบบควบคุม [6] และการทดลสอบประสิทธิภาพในการทดลอง
ปฏิบัติงานจริง และการดัดแปลงใหเหมาะสมกับภารกิจเฉพาะดาน  จันทราพิมจิต [2] ไดสรางและ
ออกแบบยานดําน้ําควบคุมระยะไกลขนาดเล็ก ซ่ึงประกอบดวยเซนเซอรวัดความดันเซนเซอรเข็ม
ทิศ กลองวีดีโอแบบ CCD และสามารถ ใชงานในน้ําท่ีมีความลึกไดถึง 15 เมตร ดังนั้น
สภาพแวดลอมใตน้ําสามารถแสดงภาพผานจอมอนิเตอรเพื่อการสํารวจและตรวจสอบ  

 
รูปท่ี 1.1 ตัวอยางของหุนยนตดําน้ําในปจจบัุน: SeaBotixLBV300-6 [16] (ซาย) และ VideoRay 

Pro 4 [17] (ขวา) 
 
ขุนชิตและเปรมปราณีรัชต [1] ไดเสนอวิธีการหาคาสัมประสิทธ์ิไฮโดรไดนามิกสของยาน

ดําน้ําท่ีแสดงในรูปท่ี 1.2โดยใชเทคนิค least-square ซ่ึงมีความสําคัญอยางยิ่งตอการออกแบบระบบ
ควบคุมแบบอัตโนมัติของยานดําน้ํา ในการหาคาสัมประสิทธ์ิไฮโดรไดนามิกสของมวลท่ีเพิ่มจาก
น้ําและคาความหนวงไดใชแรงฉุดคงท่ีท่ีกระทําในทิศทางการเคลื่อนท่ีของยานทางดานหนา 
ดานขาง และข้ึนลงในแตละแกนสมมาตร สุธากร, โชคไพวงศ และโอวัฒไชยพงษ [3] ไดพัฒนา
ยานใตน้ําท่ีมีช่ือเรียกวา “ThaiXPole” ดังแสดงในรูปท่ี1.3  และไดนําไปสํารวจท่ีข้ัวโลกใต
(Antarctica)ท่ีมีส่ิงแวดลอมทางทะเลในสภาวะท่ีมีอุณหภูมิตํ่ามากอยางรุนแรง ยานใตน้ํานี้สามารถ
เก็บขอมูลและนําขอมูลมาใหนักวิทยาศาสตรวิจัยได 
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รูปท่ี 1.2 ยานใตน้ําอัตโนมัติ [1] 

 
รูปท่ี 1.3ThaiXPole underwater robot [4] 

ในการสํารวจและศึกษาโบราณคดีในประเทศสหรัฐอเมริกา ไดมีการนําหุนยนตใต
น้ําท่ีสามารถสงสัญญาณภาพผานกลอง VDOมาใชประโยนชในการสํารวจอุโมงคใตน้ําใตปอม
และโบสถเกาซ่ึงมีขนาดเล็กกวาท่ีนักประดาน้ําสามารถเขาไปได หรือ ถาใชนักประดาน้ําอาจทํา
ใหเกิดความเสียหายตอโบราณสถาน [4] แตทวาในการสงหุนยนตใตน้ําลงไปสํารวจในท่ีเค็บจะ
ประสบกับปญหาการนํารองท่ีทาทาย โดยท่ีหุนยนตจะมี sonar sensor ท่ีใชชวยในการสรางแผนท่ี
ในการนํารองและแผนท่ีของตําแหนงของโบราณวัตถุตางๆ และ sonar sensor ยังชวยปองกันการ
ชนกับอุโมงคนอกจานัน้แลวการเคล่ือนท่ีในอุโมงคใตน้าํนั้นยากตอการเปรียบเทียบหาตําแหนง
แบบสมบูรณ ตําแหนงท่ีวัดไดจะเปนแบบสัมพัทธซ่ึงยากตอการนาํรอง  
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ในสวนของโครงงานน้ีจะเปนการนําเอาทฤษฎีพื้นฐานกลศาสตรของไหลบางสวนมา
ประยุกตใชในการออกแบบหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ํา และ ความรูในดานไมโครคอนโทลเลอรมา
ประยุกตใชกับหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําเพื่อควบคุมการเคล่ือนท่ีโดยการเขียนโปรแกรม หุนยนต
เคล่ือนท่ีใตน้ําเปนเคร่ืองมือท่ีสําคัญในการปฏิบัติภารกิจท่ีเกี่ยวของกบัการสํารวจพื้นท่ีใตน้ํา ชวยให
ผูปฏิบัติการไมจําเปนตองเขาไปเส่ียงภัยในพื้นท่ีใตน้ําโดยท่ียังสามารถมองเห็นสภาพใตน้ําไดจาก
ภาพท่ีถายทอดมาจากหุนยนต หุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ํายังสามารถปฏิบัติหนาท่ีแทนมนุษยในงานท่ี
เกี่ยวของกับการเก็บตัวอยางน้ําหรือเก็บขอมูลของน้ําไดหลายประการเชนการเก็บตัวอยางน้ําใน
ระดับความลึกตางๆกันแบบแมนยําสูง การเก็บตัวอยางน้ําจากพื้นท่ีคับแคบ การติดต้ังเซนเซอรวัด
คาพารามิเตอรของคุณภาพน้ํากับหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําจะชวยใหผูปฏิบัติงานทราบถึงสภาวะใตน้ํา 
ณ เวลาจริง การติดต้ังเซนเซอรเฉพาะดานอ่ืนๆเชนเซนเซอรตรวจหารอยแตกก็จะสามารถใช
หุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําในการตรวจสภาพความมั่นคงของโครงสรางใตน้ําไดเปนตนซ่ึงหุนยนต
เคล่ือนท่ีใตน้ํานี้สามารถนําไปพัฒนาติดต้ังอุปกรณเสริมเพื่อนําไปใชประโยชนในดานอ่ืนๆ ตอไป
ได 
 
1.2    วัตถุประสงค 

1.2.1เพื่อพัฒนาหุนยนตใตน้าํท่ีสามารถเคล่ือนท่ีไดโดยการบังคับแบบมีสาย ท่ีสามารถใช
เก็บตัวอยางน้าํท่ีผิวดินใตแหลงน้ําลึกโดยเฉล่ีย มากกวาหรือเทากับ 5 เมตร เชน 
ในแมน้ํา อางเก็บน้ํา หรือ เข่ือน  

1.2.2เพื่อออกแบบและพัฒนาสรางตนแบบเคร่ืองมือท่ีใชในเก็บตัวอยางน้ําเพื่อการ
วิเคราะหตัวอยางน้ําในแหลงน้ําท่ีมีความลึกโดยเฉล่ีย มากกวาหรือเทากับ 5 เมตร 

1.2.3   เพื่อพฒันาระบบควบคุมของหุนยนตใตน้ํา ในโครงการยอยนีจ้ะเนนระบบควบคุม
แบบ Headingเพื่อใชควบคุมทิศทางการเคล่ือนท่ี 

 
1.3    ขอบเขต 

1.3.1หุนยนตใตน้ําจะสามารถปฏิบัติการอยูในบริเวณน้ําลึกมากกวาหรือเทากับ5เมตร 
1.3.2 สามารถเก็บตัวอยางน้ําท่ีผิวดินในแหลงน้ําท่ีมีระดับความลึก มากกวาหรือเทากับ5

เมตร จากผิวน้ํา 
1.3.3 สามารถวิเคราะหคุณภาพน้ําท่ีระดับความลึกตางๆโดยใช multi-parameters head 

sensor เพื่อวัดคา pH, Dissolved Oxygen (DO) และ temperature 
1.3.4   มีกลอง VDO ท่ีสามารถสงภาพของพื้นผิวดินใตน้ํามายัง monitor ท่ีอยุเหนือผิวน้ํา 
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1.3.5   หุนยนตใตน้ําจะถูกขับเคล่ือนดวย Flow Thruster ท่ีประกอบดวยมอเตอรไฟฟาและ 
propeller ดวยความเร็วไมเกิน 1 m/s 

1.3.6หุนยนตใตน้ําจะสามารถเคล่ือนท่ีลงในระดับความลึกตางๆกันโดยใช Flow Thruster 
หรือ ระบบถายเทน้ําเขาออกจากถังน้ํา 

1.3.7   ทิศทางของหุนยนตใตน้ําจะสามารถวัดไดโดยเข็มทิศ และนํามาใชในการควบคุม 
Heading 

1.3.8     สามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุนยนตใตน้ํา โดยใชสาย 
 
1.4    ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1.4.1ไดตนแบบยานดําน้ําควบคุมระยะไกลขนาดเล็กสามารถนําไปใชในการสํารวจ
ส่ิงมีชีวิตใตน้ําและคุณภพน้ําไดตามท่ีตองการ ดวยงบประมาณท่ีประหยดัเม่ือ
เทียบกับการนาํเขาจากตางประเทศ 

1.4.2 ไดสรางระบบควบคุมดวยไมโครคอนโทลเลอรและการแสดงผลทางหนาจอ
มอนิเตอร ซ่ึงจะชวยใหผูปฏิบัติการบังคับควบคุมยานดําน้ําไดงายข้ึน 

1.4.3   สามารถนําไปสํารวจในสภาพแวดลอมจริงใตน้ําในแมน้ําและทะเลได 
 
 


