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บทท่ี 5 
สรุปผลการทดลอง 

 
 โครงงานนี้เปนการสรางหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรในการควบคุม
การเคล่ือนท่ีของหุนยนตและเก็บคาขอมูลจากเซนเซอรชนิดตางๆในการออกแบบหุนยนตเคล่ือนท่ี
ใตน้ํานั้นไดอาศัยหลักการทางกลศาสตรของไหลในเร่ืองแรงลอยตัวและเสถียรภาพและกลศาสตร
มาใชในการคํานวณหาแรงและความเรงในการเคล่ือนท่ีโดยมีเซนเซอรวัดความดันชวยในการบอก
ระดับความลึกของหุนยนตขณะทําการสํารวจใตน้ํา และ ไดมีเซนเซอรเข็มทิศในการบงบององศา
การหันเหของหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําและ ยังมีเซนเซอรวัดคุณภาพน้ําชนิด ISFET เพื่อวัดคาความ
เปนกรดเปนดางของน้ํา และ มีกลองวิดีโอชวยสงภาพใตน้ํามายังผูปฏิบัติการท่ีอยูบนชายผ่ังไดอีก
ดวย นอกจานั้นแลวยังไดพัฒนาโปรแกรมในการอานและแสดงผลขององศาการหมุนและคาความ
เปนกรดเปนดางบนหนาจอคอมพิวเตอรเพื่อใหผูปฏิบัติการสามารถบังคับการเคล่ือนท่ีไดอยางมี
ประสิทธิภาพมากข้ึน 

 
5.1    สรุปและวิจารณผลการทดลอง 
 จากการติดต้ังระบบตางของหุนยนตเคล่ือนท่ีใตน้ําเขาดวยกันโดยเช่ือมตอกับแหลงจายไฟฟา
แบบดีซีหรือแบตเตอร่ีผานสายไฟยาว 10 เมตร ซ่ึงทําใหหุนยนตสามารถดําน้ําไดลึกมากท่ีสุด
เทากับ10 เมตร เม่ือนําหุนยนตมาทดสอบเคล่ือนท่ีลงใตน้ําจริงนั้นพบวา 
 5.1.1 คาความเร็วในแนวระนาบทีว่ัดไดจากการออกตัวท่ีความเร็วเร่ิมตนเปน 0 เมตร/วนิาที
แลวเร่ิมออกตัวเรงดวยมอเตอรขับดันจนถึงระยะ 5เมตร ท่ีกําหนดไว โดยใชความเร็วในการ
เคล่ือนท่ีในแนวราบเฉล่ียเปน 0.44   เมตร/วินาที 
 5.1.2 คาความเร็วในแนวดิ่งท่ีวดัไดจากการออกตัวท่ีความเร็วเร่ิมตนเปน 0 เมตร/วินาทีแลว
เร่ิมออกตัวเรงดวยมอเตอรขับดันจนถึงระยะ 1.5เมตร ท่ีกําหนดไว โดยใชความเร็วในการเคล่ือนท่ี
ในแนวดิ่งเฉล่ียเปน0.173 เมตร/วินาที 
 5.1.3 หุนยนตสามารถเคล่ือนท่ีข้ึนสูผิวน้ําจากความลึก 1.5 เมตร เนื่องจากแรงลอยตัวเพียง
อยางเดยีวเม่ือไมมีแรงจากมอเตอรขับดันมาชวย โดยมีความเร็วเฉล่ียเทากับ 0.24 เมตร/วินาที 
 5.1.4 หุนยนตสามารถเคล่ือนท่ีไดโดยไมเกิดการกระชากของมอเตอรขับดัน หรือ flow 
thruster โดยผูบังคับสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของมอเตอรขับดันท้ังส่ีตัวผานจอยสติกต 
 5.1.5   หุนยนตสามารถเคล่ือนท่ีไดรอบทิศทาง 360 องศาโดยสามารถหมุนรอบตัวเองใน
แกน z ได และ มีเซนเซอรเข็มทิศชวยบงบอก องศาการหมุนในสามแกนอิสระ พรอมโปรแกรมใน
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 5.2.5 หัววัดคุณภาพน้ําแบบหลายพารามิเตอร (multi-parameters head sensor) นั้นมีราคาสูง
จึงทําใหไมมีงบประมาณท่ีเพียงพอ และ งบประมาณท่ีไดมีจํากดั 
 
5.3    ขอเสนอแนะ 
 5.3.1  ศึกษาเพิ่มเติมเกี่ยวกับการทํางานของมอเตอรขับดันและกระแสไฟฟาท่ีเขาสูมอเตอร
ขับดันเพื่อพัฒนาใหหุนยนตสามารถเคล่ือนท่ีไดเร็วยิ่งข้ึน 
 5.3.2  ออกแบบตัวถังระบบควบคุมใหมีขนาดใหญข้ึนเพื่อตอยอด พัฒนาใสอุปกรณเสริม 
ชวยในการสํารวจเพ่ิมเติมเชน หัววัดคุณภาพน้ําแบบหลายพารามิเตอร เซนเซอรวัดความเรง เปนตน 

 


