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บทคดัย่อ 
 

โครงการวิจยัน้ีมีวตัถุประสงคห์ลกั เพื่อออกแบบและพฒันาหุ่นยนตส์ าหรับดูดตะกอน
ในถงัพกัน ้ าประปาขนาดใหญ่ โดยการท าความสะอาดถงัพกัน ้ าขนาดใหญ่โดยปกติจะตอ้งท าการ
สูบน ้ าในถงัออก แลว้ส่งเจา้หนา้ท่ีลงไปท าความสะอาด ซ่ึงการท าความสะอาดลกัษณะน้ีจะมีความ
เส่ียงต่อตวัถงัพกัน ้ าใตดิ้นและเจา้หนา้ท่ีปฏิบติังาน 

หุ่นยนตถ์กูออกแบบและพฒันาข้ึนเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการท าความสะอาดถงัพกั
น ้ าประปาขนาดใหญ่ อีกทั้งยงัสามารถลดความเส่ียงของบุคลากรท่ีลงไปท าความสะอาดและลด
เวลาในการท างานของบุคลากร โดยหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ าสามารถขบัเคล่ือนได ้4 ทิศทาง 
สามารถส่งสญัญาณภาพขณะปฏิบติังานใตน้ ้ าภายในถงัพกัน ้ าประปาใตดิ้น เพ่ือให้ผูบ้งัคบัหุ่นยนต์
ท่ีอยูด่า้นบนมองเห็นวิสยัทศัน์ภายในถงัพกัน ้ า ส่วนการก าจดัตะกอนนั้นจะใชห้ลกัการของการสูบ
น ้ าดา้นล่างท่ีมีตะกอนสะสมเป็นจ านวนมากอยูข้ึ่นมาท้ิงยงัดา้นบนของถงัพกัน ้ า พร้อมทั้งออกแบบ
อุปกรณ์ช่วยเหลือในการน าหุ่นยนตข้ึ์นและลงจากถงัพกัน ้ าใตดิ้น และจากผลการทดสอบหุ่นยนต์
สามารถปฏิบติัภารกิจไดต้ามท่ีออกแบบ โดยใชเ้วลาปฏิบติังานลดลงจากเดิมประมาณ 2 เท่า 
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ABSTRACT 
 

The main objective of this project, “Underwater Sediment Suction Robot for Large 
Water Tank”, is to design and develop a robot to support officers in cleaning sediment in a large 
water tank. This water tank normally was installed underground of a large building. The operating 
time of a traditional cleaning, using human, is approximate 6 – 8 hours which has many 
procedures. Furthermore, working underground with limited air is dangerous 

This research is designed to increase efficiency, reduce risk of officers and reduce 
chance of tank collapse during the working process. This robot can move in 4 directions and 
transmits video signal from underwater to the officer at the ground station. The robot is designed 
to pump water and sediment at the tank bottom level and drop it outside the tank at the ground 
level. This project also include the development of pulley to take the robot up or down from the 
tank. In the experiment, the robot successfully finishes the operation using less than half of the 
traditional operating time. 
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กติตกิรรมประกาศ 
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โทรคมนาคม มหาวิทยาลยัธุรกิจบณัฑิตยท่ี์ใหโ้อกาสและสนบัสนุนในการท าวิจยัคร้ังน้ี  
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คณะกรรมการพิจารณาการวิจัยทุกท่าน ท่ีได้กรุณาให้ค  าปรึกษาและข้อแนะน าต่างๆท่ีเป็น
ประโยชน์อยา่งยิง่ อีกทั้งยงัช่วยแกปั้ญหาต่าง ๆ ท่ีเกิดข้ึนระหว่างการด าเนินงาน ท าให้งานวิจยัน้ีมี
ความสมบูรณ์มากยิง่ข้ึน  
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ใหก้  าลงัใจมาโดยตลอด 
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ผูส้นใจทัว่ไป ตลอดจนจะเป็นประโยชน์ในการสร้างองคค์วามรู้ทางดา้นวศิวกรรมคอมพิวเตอร์และ
โทรคมนาคมต่อไป 
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บทที่ 1 
บทน า 

 
1.1  ความส าคญัและที่มา 

ระบบการผลิตน ้ าของประเทศไทยเป็นท่ียอมรับในมาตรฐานระดบันานาชาติ โดยไดรั้บ
มาตรฐาน ISO 9002 ดา้นการผลิตน ้ าประปา จากสถาบนัรับรองมาตรฐานไอเอสโอ และมีระดบั
คุณภาพน ้ าสอดคลอ้งตามค่ามาตรฐานตามค าแนะน าขององค์การอนามยัโลกปี 2006 ว่ามีความ
ปลอดภยัและสามารถด่ืมได ้

น ้ าประปาท่ีผลิตได้เหล่าน้ีจ  าเป็นท่ีจะต้องถูกส่งผ่านท่อขนาดใหญ่ ไปสู่สถานีเพ่ิม
แรงดนัน ้ าตามจุดต่างๆ ก่อนท่ีจะถูกส่งผ่านไปตามระบบท่อ ก่อนถึงก๊อกน ้ าตามบา้นเรือนหรือใน
กรณีท่ีเป็นหน่วยงานขนาดใหญ่จ าเป็นตอ้งน าน ้ าไปสู่ถงัพกัน ้ าก่อนจะจ่ายน ้ าไปตามชั้นต่างๆ จะ
เห็นไดว้่าน ้ าประปาเหล่าน้ีตอ้งถูกส่งผ่านหลายขั้นตอน แมว้่าขั้นตอนการผลิตจะไดม้าตรฐานแต่
ผูบ้ริโภคมกัจะมีค าถามกบัระบบการจดัส่งน ้ า ระบบพกัน ้ า และระบบประปาภายในบา้นว่ามีความ
สะอาดไดม้าตรฐานหรือไม่ 

การประปานครหลวงไดม้ีโครงการเสริม โดยการให้บริการท าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใต้
ดินกบัประชาชน เพ่ือให้ระบบพกัน ้ ามีความสะอาดมากข้ึนแต่เน่ืองจากบุคลากรท่ีจะมาท าหน้าท่ี
ต้องเป็นผูท่ี้มีประสบการณ์สูงในการลา้งถงัพกัน ้ า อีกทั้งยงัมีความเส่ียงในการท างาน และยงั
ส้ินเปลืองทรัพยากรน ้ าในการปฏิบติังานซ่ึงความตอ้งการลา้งท าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้นขนาด
ใหญ่มีมากข้ึน จึงท าให้การประปานครหลวงไม่สามารถให้บริการไดท้ัว่ถึงดงันั้นการประปาจึงมี
นโยบายโดยการน านวตักรรมใหม่ๆ เข้ามาช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพการท างาน ให้สามารถรองรับ
ความตอ้งการของผูพ้กัอาศยัท่ีมีเพ่ิมมากข้ึน 

การท าสะอาดถงัพกัน ้ าแบบเดิมเป็นเร่ืองท่ียุง่ยากและตอ้งใชเ้วลามากในการปฏิบติังาน 
โดยการสูบน ้ าออกจากถงัพกัน ้ าท าการวางจุดค ้ายนัรอบๆเพ่ือป้องกนัไม่ให้ถงัเก็บน ้ าใตดิ้นเกิดการ
ทรุดตวัเน่ืองจากปริมาตรของน ้ าท่ีอยูใ่นถงัพกัน ้ าไดห้ายไปการส่งบุคลากรลงไปท าความสะอาด ซ่ึง
ตอ้งเป็นบุคลากรท่ีมีประสบการณ์ โดยตอ้งท างานในสภาพแวดลอ้มท่ีมีความเส่ียงสูง  และเน่ืองจาก
บุคลากรท่ีมีประสบการณ์ในการท าความสะอาดถงัพกัน ้ ามีจ  านวนน้อย จึงไม่สามารถรองรับการ
ใหบ้ริการไดท้ัว่ถึง 
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งานวิจยัน้ีตอ้งการเพ่ิมความมัน่ใจให้กบัผูบ้ริโภคในส่วนของระบบพกัน ้ า โดยการ
ออกแบบระบบท่ีสามารถท าใหก้ารลา้งถงัพกัน ้ าท าไดส้ะดวก รวดเร็วมากข้ึนและมีประสิทธิภาพใน
การท างานมากท่ีสุด โดยการใชหุ่้นยนตม์าใชใ้นงานลา้งถงัพกัน ้ า เพ่ือลดความเส่ียงจากอนัตรายใน
การท่ีพนักงานจะตอ้งลงไปลา้งในถงัพกัน ้ าขนาดใหญ่  ลดระยะเวลาการปฏิบติังาน ลดจ านวน
พนักงานผูป้ฏิบัติงาน รวมทั้ งสามารถเพ่ิมประสิทธิภาพในการให้บริการผูใ้ช้น ้ า รวมทั้งไม่
จ  าเป็นตอ้งสูบน ้ าออกจากถงัพกัน ้ าจนเกือบหมด ระบบท่ีจะพฒันาน้ี จะใชก้ารส่งหุ่นยนต์ลงไปใน
ถงัพกัน ้ า ดูดส่ิงสกปรกออกจากใต้ถงัพกัน ้ ามาท้ิงด้านนอก โดยใช้เคร่ืองบังคบัทิศทางแบบใช้
สายในการสั่งการให้หุ่นยนต์ปฏิบัติงาน ซ่ึงอาจท าให้สามารถปฏิบัติงานในวนัปกติได้โดยไม่
รบกวนกบัการใชน้ ้ า สามารถเพ่ิมจ านวนการใหบ้ริการ ซ่ึงจะเป็นการจูงใจใหผู้ใ้ชน้ ้ าใหค้วามส าคญั
ในบริการลา้งถงัพกัมากยิง่ข้ึน  
 
1.2  วตัถุประสงค์ 

1.  ออกแบบ โครงสร้างของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า กบัระบบการขบัเคล่ือนใตน้ ้ า และส่วน
ควบคุมต่างๆ ส าหรับหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า 

2.  ออกแบบและสร้าง วงจรไฟฟ้ากบัอิเลก็ทรอนิกส์ท่ีใชใ้นส่วนต่างๆ  ของหุ่นยนตด์ูดตะกอน
ใตน้ ้ า 

3.  ออกแบบและติดตั้งอุปกรณ์ส าหรับท าความสะอาดต่างๆ 
4.  พฒันาหุ่นยนตท่ี์สามารถดูดตะกอนใตน้ ้ าและถ่ายทอดภาพมายงัจุดควบคุมได ้
5.  สร้างส่วนต่อประสานกราฟิก (GUI) กบัผูป้ฏิบติังานเพ่ือความสะดวกในการใชง้านและตั้ง

ค่าต่างๆ ของหุ่นยนต ์
6.  ระบบการน าหุ่นยนตข้ึ์น-ลงจากถงัเก็บน ้ าใตดิ้น 

 
1.3  ขอบเขตของการวจิยั 

1.  สามารถลงไปดูดตะกอนในน ้ า ท่ีมีความลึกไม่เกิน 5 เมตร 
2.  ท าการขบัเคล่ือนระยะไกลแบบใชส้าย โดยสามารถขบัเคล่ือนได ้4 ทิศทาง ไดแ้ก่เดินหน้า

ถอยหลงัทางซา้ยและทางขวา 
3.  สามารถปฏิบติัการในท่ีมืดไดเ้น่ืองจากมีระบบไฟส่องสว่างใตน้ ้ า 
4.  สามารถติดตั้งอุปกรณ์เพ่ิมเติมท่ีมีน ้ าหนกัไม่เกิน 4 กิโลกรัมได ้
5.  สามารถเคล่ือนท่ีดว้ยความเร็วสูงสุด 0.5 เมตร/วินาที 
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6.  การปฏิบติังานสามารถดูดตะกอนใตน้ ้ าในพ้ืนท่ีขนาดไม่เกินกวา้ง 10 เมตร ยาว 10 เมตร 
และสูงไม่เกิน 5 เมตร 

7.  สามารถส่งสญัญาณภาพขณะปฏิบติังานใตน้ ้ าได ้
8.  อตัราในการท าความสะอาดประมาณ 1 เมตร/นาที (ข้ึนกบัปริมาณตะกอน) ทั้งน้ีไม่รวม

เวลาการติดตั้งและส ารวจ 
9.  สามารถดูดตะกอนเฉพาะท่ีไม่จบัตวัแข็งเป็นกอ้น 
10.  มีระบบเก็บขอ้มลูของผูป้ฏิบติังานและหุ่นยนต ์(Database) 

 
1.4  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. พฒันาระบบการขบัเคล่ือนของหุ่นยนตใ์นสภาวะใตน้ ้ าใหเ้คล่ือนท่ีและปฏิบติังานได ้
2. เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการท างานของหน่วยปฏิบติัการดดูตะกอนของการประปา 
3. เพ่ือลดความเส่ียงต่อบุคลากรของการประปาจากกรณีท่ีอาจเกิดข้ึนไดต่้าง ๆ 
4. เพ่ือตอบสนองความตอ้งการของผูใ้ชบ้ริการท่ีมีมากข้ึน 
5. ประหยดัทรัพยากรน ้ าเพราะไม่ตอ้งสูบน ้ าส่วนบนของถงัท้ิง 
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1.5  ภาพรวมของระบบ 
 

 
 
ภาพที่ 1.1  ภาพรวมของระบบ 
 

การท างานของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ ามีส่วนประกอบต่างๆในการท างาน และมีหนา้ท่ี
ท่ีแตกต่างกนัออกไป ซ่ึงระบบการท างานของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าดงัแสดงในภาพท่ี 1.1 ซ่ึง
ประกอบไปดว้ย  

คอมพิวเตอร์โน้ตบุ๊ค มีหน้าท่ีควบคุมการท างานทั้งหมดของหุ่นยนต์ โดยแสดงภาพ
ขณะปฏิบติังานของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า และเก็บและบนัทึกขอ้มลูต่างๆขณะปฏิบติังาน 

ระบบแหล่งจ่ายไฟฟ้า และระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์เป็นชุดอิเล็กทรอนิกส์
มีการรอรับค าสั่งมาจากการควบคุมผ่านคอมพิวเตอร์โน้ตบุ๊คเสมือนเป็นส่ือกลางการเช่ือมต่อ
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ระหว่างคอมพิวเตอร์โนต้บุ๊คกบัหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า หรือจะควบคุมการท างานกบัหุ่นยนต์ดูด
ตะกอนไดโ้ดยตรงโดยใชก้ล่องสวิตชค์วบคุม 

หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ ามีหนา้ท่ีรอรับสญัญาณท่ีมาจากระบบควบคุมและส่งสัญญาณ
ภาพไปยงัคอมพิวเตอร์โน้ตบุ๊คเพ่ือแสดงภาพขณะปฏิบัติงานหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ า มี
ส่วนประกอบต่างๆ ระบบขบัเคล่ือน ระบบป้ัมท่ีมีหน้าท่ีดูดตะกอน ระบบแปรงท าความสะอาด
พ้ืนผวิของถงัเก็บน ้ า ระบบกลอ้งและไฟส่องสว่าง 

การท างานของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ า จะถูกสั่งการท างานมาจากคอมพิวเตอร์
โน้ตบุ๊คหรือกล่องสวิตซ์ควบคุม โดยสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ า 
ควบคุมการเปิด-ปิดของป้ัมดูดตะกอน ควบคุมการเคล่ือนท่ีของกลอ้งขณะบนัทึกภาพใตน้ ้ า ควบคุม
การเปิด-ปิดแปรงท าความสะอาดพ้ืนของถงัเก็บน ้ า สัญญาณจะถูกส่งไปยงัไมโครคอนโทรเลอร์ 
และวงจรอิเลก็ทรอนิกส์ของระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ และจะส่งผ่านไปยงัหุ่นยนต์ดูด
ตะกอนใตน้ ้ า โดยผา่นสายเคเบ้ิล ซ่ึงในสายเคเบ้ิลนั้น จะประกอบไปดว้ยสายสัญญาณต่างๆหลายๆ
เสน้รวมกนั และ หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าจะส่งสญัญาณภาพโดยผา่นสายเคเบ้ิลมายงัจุดควบคุม 
 
1.6  ส่วนงานย่อย 

ในการออกแบบและพฒันาหุ่นยนตด์ดูตะกอนใตน้ ้ านั้น จะมีการแบ่งงานเป็น 2 ส่วน
หลกัๆ โดยแบ่งอกกเป็นดงัต่อไปน้ี 

1. ส่วนงานดา้นโครงสร้างและระบบช่วยเหลือหุ่นยนต ์
ส่วนงานในด้านโครงสร้างนั้ นจะเป็นการออกแบบโครงสร้างด้วยโปรแกรม

คอมพิวเตอร์ จ  าลองโครงสร้างของหุ่นยนตแ์ละท าการวิเคราะห์เลือกใชว้สัดุต่างๆในดา้นโครงสร้าง
และจัดหาออกแบบอุปกรณ์ต่างๆท่ีสามารถน ามาประยุกต์ใช้กับหุ่นยนต์ในส่วนต่างๆ รวมถึง
กระบวนการผลิตช้ินส่วนต่างๆของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า โดยจะมีแบ่งทีมงานรับผิดชอบในการ
ประกอบโครงสร้างต่างๆของหุ่นยนต ์และท าการทดสอบประสิทธิภาพทางดา้นโครงสร้างดว้ย 

2. ส่วนงานดา้นอิเลก็ทรอนิกส์และโปรแกรม 
ส่วนงานทางดา้นอิเล็กทรอนิกส์และโปรแกรม จะเป็นการออกแบบระบบไฟฟ้าและ

ควบคุมต่างๆของหุ่นยนตโ์ดยจะตอ้งออกแบบระบบใหส้ามารถท างานควบคู่กบัโครงสร้างได ้โดย
จะเป็นการออกแบบอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ท่ีใชค้วบคุม ประยุกต์ใช้อุปกรณ์ไฟฟ้าให้สามารถ
ท างานไดต้ามท่ีตอ้งการ มีการทดลองดา้นกล่องกนัน ้ าของอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีติดตั้งอยูบ่ริเวณดา้นหลงั
หุ่นยนต์ และพัฒนาโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ให้สามารถท างานได้ และพฒันาการถ่ายทอด
สญัญาณภาพในขณะท่ีปฎิบติังาน พร้อมดว้ย พฒันาการเก็บขอ้มูลต่างๆในการบนัทึกขอ้มูลต่างๆ 
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ไม่ว่าจะเป็นขอ้มูลของผูใ้ชง้าน ข้อมูลสถานท่ีปฏิบัติงาน เวลาในการปฏิบติังาน สามารถบนัทึก
ภาพถ่ายและวีดิโอ เป็นต้น เพื่อท่ีจะเป็นข้อมูลท่ีส าคัญในการพิจารณาในด้านต่างๆ  ของการ
ปฏิบติังานในคร้ังต่อๆ ไปดว้ย 
 
1.7  อุปกรณ์ทีใ่ช้ 

1. JKH Horizontal Submersible Pump 400 
2. Drill DC Motor 12V  
3. ET-BASE AVR ATmega64 
4. Switching power supply COSEL, 13.8V, 125A 
5. CCTV Submersible Camera 550 TVL 
6. Driver Motor Circuit 30 A 
7. Joy StickF710 Wireless Gamepad - Logitech 
8. ชุดรอกสลิงCOME-UP HEAVY DUTY WINCH 1200 Lbs. 
9. Laptop หรือ Notebook 
10. Video Converter Easycap 
11. แปรงท าความสะอาด 

 
1.8  โปรแกรมทีใ่ช้ในการพฒันา 

1. Microsoft Visual Studio  
2. AVR Studio  
3. Serial Terminal 
4. Honestech VHS to DVD 2.0 SE 

 
1.9  ภาษาคอมพวิเตอร์ทีใ่ช้ในการพฒันา 

1. ภาษา C 
2. ภาษา C# 
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1.10  แผนงาน 
 

 
 
ภาพที่ 1.2  แผนงานในการพฒันา 
 

ระยะเวลาด าเนินการของโครงการ 6 เดือน ดงัแสดงในภาพท่ี 1.2 ซ่ึงไดจ้ดัท าเป็น
แผนการปฏิบติังานในแต่ละกิจกรรม ซ่ึงสอดคลอ้งกบัแนวทางและวิธีการศึกษา ซ่ึงจะสามารถ
น ามาใช้ก  ากับและควบคุมการด าเนินงานให้เป็นไปอย่างมีประสิทธิภาพ และสอดคล้องกับ
ระยะเวลาของโครงการ ดงัน้ี 

ระยะท่ีหน่ึง เก่ียวกับการออกแบบ  การด าเนินงานการออกแบบระบบ โครงสร้าง
อิเลก็ทรอนิกส์ โปรแกรม ฐานขอ้มลู  และจดัหาอุปกรณ์ต่างๆ  

ระยะท่ีสอง เก่ียวกบัโครงสร้าง ท าการติดตั้ง  ระบบขบัเคล่ือน ระบบป้ัม ระบบท าความ
สะอาด ระบบกลอ้งและไฟส่องสว่างระบบรอกสลิง รวมถึงการพฒันาโปรแกรมควบคุมระบบต่างๆ
ของหุ่นยนตด์ว้ย 

ระยะท่ีสาม เก่ียวกบัการทดสอบและพฒันา จะท าการทดสอบการท างานในท่ีต่างๆ ทั้ง
สภาพแวดลอ้มแบบจ าลองและสภาพแวดลอ้มจริง 
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1.11  การทดสอบ 
การทดสอบการท างานของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าจะท าการทดสอบแบ่งเป็น3 ระยะ

ดงัน้ี 
ระยะแรก ท าการทดสอบระบบขบัเคล่ือนและส่งสัญญาณภาพ สถานท่ีท าการทดสอบ

จะมีลกัษณะน ้ าใสเพ่ือสามารถมองเห็นหุ่นยนตใ์นการท างานได ้เช่น  สระว่ายน ้ ามหาวิทยาลยัธุรกิจ
บณัฑิตย ์ 

ระยะท่ีสอง ท าการทดสอบระบบขบัเคล่ือน ระบบป้ัม ระบบไฟ ระบบสัญญาณภาพ 
ระบบรอกสลิง สถานท่ีท าการทดสอบจะมีลกัษณะท่ีมีความมืดใกลเ้คียงกบับ่อพกัน ้ าและมีตะกอน
เลก็นอ้ย เช่นบ่อพกัน ้ า อาคาร 6 มหาวิทยาลยัธุรกิจบณัฑิตย ์หรือ บ่อเล้ียงปลา 

ระยะท่ีสาม จะท าการทดสอบในสถานท่ีท าการลา้งถงัพกัน ้ าประปาขนาดใหญ่จริง 
 DPU



 

 
บทที่ 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

บทน้ีจะกล่าวถึงงานวิจยัและทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้งส าหรับใชใ้นการออกแบบและพฒันา
ของระบบหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ า   โดยเน้ือหาจะครอบคลุมตั้งแต่การใชง้านหุ่นยนต์ในการท า
ความสะอาด หุ่นยนตป์ฏิบติัการใตน้ ้ า การท าความสะอาดถงัเก็บน ้ า ชนิดของตะกอนใตน้ ้ า รวมทั้ง
การออกแบบระบบโครงสร้าง ระบบไฟฟ้าอิเลก็ทรอนิกส์ และระบบควบคุมดว้ยคอมพิวเตอร์ 
 
2.1  หุ่นยนต์ท าความสะอาด 

ในปัจจุบนัมีการพฒันาหุ่นยนต์เพ่ือใช้ในภารกิจต่างๆ ทั้งด้านการทหาร การส ารวจ
สภาพภูมิประเทศ การแพทย ์หรือแมก้ระทั่งการเพ่ิมความสะดวกสบายในการใชชี้วิตประจ าวนั 
หุ่นยนต์ท าความสะอาดนับเป็นหุ่นยนต์ประเภทหน่ึงท่ีไดรั้บการพฒันามาในหลายๆรูปแบบเช่น 
หุ่นยนตท์ าความสะอาดพ้ืน หุ่นยนตท์ าความสะอาดกระจก หุ่นยนต์ท าความสะอาดท่อหุ่นยนต์ท า
ความสะอาดหลงัคา หุ่นยนตท์ าความสะอาดเคร่ืองปรับอากาศหุ่นยนต์ท าความสะอาดโรงงานเป็น
ตน้ 

2.1.1  หุ่นยนตท์ าความสะอาดพ้ืนบา้น  Mint Robot Mob and Duster 
 

 
 
ภาพที่ 2.1  หุ่นยนตท์ าความสะอาดพ้ืนบา้น  Mint Robot Mob and Duster 
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บริษัท Evolution Robotics เป็นผูผ้ลิตหุ่นยนต์ท าความสะอาดพ้ืนบ้านในระบบ
อตัโนมติั ช่ือว่า Mint Robot Mob and Duster ซ่ึงสามารถท าความสะอาดเขา้ถึงทุกจุดของบา้นได้
อยา่งอตัโนมติัดงัแสดงในภาพท่ี 2.1 

หลกัการท าความสะอาดของMint Robot Mob and Duster คือ จะมีผา้ท าความสะอาด
ดูดส่ิงสกปรกท่ีติดอยูต่รงส่วนหนา้ของตวัเคร่ือง จากนั้น Mint Robot Mob and Duster ก็จะเคล่ือนท่ี
ไปขา้งหนา้ดว้ยระบบSensor ท่ีสามารถตรวจจบัวตัถุและส่ิงกีดขวางและท าการหกัหลบส่ิงกีดขวาง
ไดด้ว้ยตวัเอง หรือสามารถตั้งโปรแกรมให้ Mint Robot Mob and Dusterท าความสะอาดในพ้ืนท่ีท่ี
เราก  าหนดก็ได ้

2.1.2  หุ่นยนตท์ าความสะอาดกระจก Windoro 
 

 
 
ภาพที่ 2.2  หุ่นยนตท์ าความสะอาดกระจกWindoro 
 

นักวิจยัท่ี Pohang Institute of Intelligent Robotics (PIRO) ในเกาหลีใตไ้ดพ้ฒันา 
หุ่นยนตช่์วยท าความสะอาดผนงัหอ้ง หรือหนา้ต่างท่ีเป็นกระจก ท่ีช่ือว่า windoro ดงัแสดงในภาพท่ี 
2.2 

หลกัการท างานท่ีท าให ้Windoro สามารถยดึติดผนังกระจกไดคื้อการใชหุ่้นยนต์ 2 ตวั
อยูค่นละดา้นของกระจก โดยทั้งสองตวัจะดึงดูดซ่ึงกนัและกนัดว้ยแม่เหล็ก neodymium ซ่ึงการใช้
ระบบแม่เหลก็จะมีประสิทธิภาพมากกว่าการใชร้ะบบสุญญากาศ และหุ่นยนต์มีเซ็นเซอร์ตรวจจบั
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ระยะ การปรับต าแหน่ง และการตรวจจบัส่ิงกีดขวางในขณะเคล่ือนท่ีไปบนกระจกดว้ย ในระหว่าง
การเคล่ือนท่ีแผ่นท าความสะอาดท่ีอยู่ตรงกลางจะหมุน เพื่อท าความสะอาดกระจกไปดว้ยพร้อม
กนั ส าหรับผูท่ี้พกัอาศยับนอาคารสูงๆ การท าความสะอาดหน้าต่างกระจกเป็นเร่ืองท่ีซับซ้อน 
โดยเฉพาะในกรณีท่ีจะตอ้งถอดกระจกออกมาลา้งก่อนท่ีจะใส่กลบัเขา้ไปใหม่ 

2.1.3  หุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อส่งลมในระบบปรับอากาศ 
 

 
 
ภาพที่ 2.3  หุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อส่งลมในระบบปรับอากาศ 
 

สถาบนัวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนามมหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้ธนบุรีได้
พฒันาหุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อส่งลมในระบบปรับอากาศ ดงัแสดงในภาพท่ี 2.3ซ่ึงมีการเคล่ือนท่ี
แบบอาศยัลอ้ในการเคล่ือนท่ี ประกอบไปดว้ยส่วนชุดขบัเคล่ือน โดยใช ้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
24 โวลต ์เป็นตวัส่งก  าลงัไปยงัห้องเฟือง เพ่ือให้สามารถทดก าลงัส่งต่อไปขบัลอ้ได ้นอกจากน้ียงั
ประกอบไปดว้ยส่วนกลไกแขนแปรงเพื่อใชใ้นการท าความสะอาดตามความกวา้งของท่อชุดแปรง
ท าการออกแบบให้มีการถอดเปล่ียนไดง่้ายในลกัษณะ Ball spring plunger lock ซ่ึงชุดแปรงถูก
ออกแบบใหส้ามารถขยายขนาดตามดา้นกวา้งของท่อได ้ซ่ึงอาศยัช่วงความยาวของแขนแปรงเป็น
รัศมีวงกลมโดยจุดหมุนอยู่ท่ีจุดศูนยก์ลางของมอเตอร์ขบัแขนแปรง เมื่อหุ่นยนต์ขยายขนาดตาม
ความกวา้งของท่อ จะท าการหมุนแขนแปรง ซ่ึงท าใหแ้ปรงมีการเคล่ือนท่ีตามแนวเสน้รอบวงส่งผล
ให้แปรงสามารถเพ่ิมระยะยื่นออกไปด้านข้างได้ โดยมอเตอร์ขับแขนแปรง ใช้มอเตอร์ไฟฟ้า
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กระแสตรง 12 โวลต์เป็นตัวขับและไดท้ าการยึดติดไวก้ับแผ่นยึดชั้นบน เพ่ือท่ีท าให้หุ่นยนต์
สามารถท าความสะอาดในบริเวณท่อท่ีมีขนาดสูงข้ึน จึงออกแบบให้สามารถขยายตวัไดใ้นแนวด่ิง 
โดยแผ่นยึดชั้นบนจะติดกบัแกน Ball screw ในส่วนของดา้นหน้าไดท้ าการติดตั้งกลอ้ง CCD 
Infraredเพื่อใชใ้นการมองและส ารวจเสน้ทาง 
 
2.2  หุ่นยนต์ปฏิบตักิารใต้น า้ 
 

 
 
ภาพที่ 2.4  หุ่นยนตป์ฏิบติัการส ารวจใตน้ ้ า 
 

ในปัจจุบนัหุ่นยนต์ต่างๆเขา้มามีผลกบัชีวิตประจ าวนัมากมายรวมถึงหุ่นยนต์ท่ีใชใ้น
งานเฉพาะทาง เช่น หุ่นยนต์กูร้ะเบิด หุ่นยนต์ประกอบเคร่ืองจกัรกล หุ่นยนต์ส ารวจ เป็นตน้ซ่ึง
หุ่นยนตแ์ต่ละแบบนั้นจะมีรูปแบบ และคุณสมบติัแตกต่างกนัไปซ่ึงข้ึนอยู่กบัว่างานท่ีตอ้งการนั้น
เป็นงานประเภทไหน สภาพแวดลอ้มเป็นอยา่งไร หรือ ตอ้งการใหม้ีการท างานอยา่งไร 

หุ่นยนต์ปฏิบติัการใตน้ ้ า (Remotely operated underwater Vehicle) หรือ ROV เป็น
หุ่นยนตท่ี์ใชใ้นงานเฉพาะทางโดยเฉพาะดา้นการทหาร ซ่ึงมีเรือด าน ้ าทั้งขนาดเล็กและขนาดใหญ่ 
เมื่อเขา้ศตวรรษท่ี 19 หุ่นยนต์ปฏิบติัการใตน้ ้ าจึงเกิดข้ึนในงานปฏิบติัการทางทหารของประเทศ
สหรัฐอเมริกาเพ่ือใชใ้นงานเก็บกูทุ่้นระเบิดใตน้ ้ า หลงัจากนั้นหุ่นยนตป์ฏิบติัการใตน้ ้ าก็เร่ิมมีการถกู
น ามาใชง้านต่างๆมากข้ึน โดยปฏิบติัการท่ีถกูกล่าวถึงมากท่ีสุด คือ การส่งหุ่นยนต์ ROV ดงัแสดง
ในภาพท่ี 2.4 ลงไปอุดรอยร่ัวของแท่นขุดเจาะน ้ ามันในท้องทะเล ท่ีอ่าวเม็กซิโก ประเทศ 
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สหรัฐอเมริกา ซ่ึงท าไดเ้ป็นผลส าเร็จ หลงัจากนั้นก็เร่ิมมีผูรู้้จกัและสนใจหุ่นยนต์ปฏิบติัการใตน้ ้ า
มากข้ึน 

ขอ้แตกต่างท่ีท าใหก้ารสร้างหุ่นยนตย์นตใ์ตน้ ้ าต่างจากการสร้างหุ่นยนต์บนบก คือ ใน
ใตน้ ้ านั้น มีปัจจยัท่ีต่างจากบนบกหลายอย่าง เช่น อุณหภูมิ ทศันะวิสัย แรงดนั สภาพพ้ืนน ้ า หรือ 
อุปสรรคอ่ืนๆ ซ่ึงตวัแปรเหล่าน้ีจะตอ้งถกูน าเขา้มาเป็นปัจจยัในการสร้างหุ่นยนตด์ว้ย รวมทั้งระบบ
การกนัน ้ าเขา้ในจุดต่างๆทางอิเลก็ทรอนิกส์อีกดว้ย 

2.2.1  หุ่นยนตท์ าความสะอาดส าหรับเรือ 
 

 
 
ภาพที่ 2.5 แบบหุ่นยนต ์ROV 125 HP Work class 
 

ส าหรับเรือเดินทะเลหรือเรือรบขนาดใหญ่นั้น จ  าเป็นตอ้งมีการบ ารุงรักษาและการท า
ความสะอาดอย่างสม ่าเสมอ ทั้งในจุดท่ีเขา้ถึงยากแก่การเขา้ถึงเช่นใตท้อ้งเรือ หางเสือ ใบพดั ใน
อดีตจะตอ้งส่งนักประดาน ้ าลงไปส ารวจว่า มีเศษหรือ ส่ิงต่างๆเข้าไปติดขัด หรือ อาจท าให้เกิด
ความเสียหายหรือไม่ ซ่ึงการส่งนกัประดาน ้ าเขา้ส ารวจไม่สามารถท างานไดเ้ป็นระยะเวลานาน ซ่ึง
ในปัจจุบนั ไดมี้การประยกุตน์ าเอาหุ่นยนตป์ฏิบติัการใตน้ ้ า (ROV) มาติดตั้งอุปกรณ์เสริมต่างๆเพ่ือ
ใชใ้นการตรวจสอบดูแลส่วนต่างๆท่ีตอ้งซ่อมบ ารุง ตวัอย่างเช่นหุ่นยนต์ ROV 125 HP Work class
ดงัแสดงในภาพท่ี 2.5ซ่ึงหากตอ้งการใหหุ่้นยนตส์ามารถท างานอ่ืนๆไดก้็จะตอ้งติดตั้งอุปกรณ์เสริม
เขา้ไปยงัตวัหุ่นยนตเ์ช่น มือจบั ท่อฉีดแรงดนัน ้ าส าหรับก าจดัเพรียง เป็นตน้ 
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2.2.2  หุ่นยนตท์ าความสะอาดสระว่ายน ้ า 
 

 
 
ภาพที่ 2.6  หุ่นยนตท์ าความสะอาด iRobot Verro Pool Cleaning Robot Model 300 
 

สระว่ายน ้ าจะมีกระบวนการบ าบดัและหมุนเวียนน ้ าแต่ระบบนั้นไม่สามารถกรองส่ิง
ต่างๆท่ีมีขนาดใหญ่ไดซ่ึ้งการเก็บส่ิงต่างๆ เช่นใบไม ้หรือ แผน่พลาสติกท่ีอยูใ่ตน้ ้ านั้นโดยมากจะใช้
คนลงไปเก็บ แต่ในปัจจุบนัไดมี้การประยกุตน์ าเอาหุ่นยนต์มาใชใ้นงานน้ี ซ่ึงจะมีขนาดต่างๆ ตาม
ก าลงัการใชง้าน หรือสมรรถนะ ตวัอย่างเช่นiRobot Verro Pool Cleaning Robot Model 300 ดงั
แสดงในภาพท่ี 2.6 

การท างานของเคร่ืองน้ีจะท าการดูดส่ิงต่างๆเช่นใบไม ้เขา้ทางดา้นหน้าเคร่ืองโดยท่ีจะ
ดูดน ้ าเขา้ไปดว้ยแต่ ใบไมน้ั้นจะถกูเก็บไวใ้นถุงพกัขยะซ่ึงจะถกูเก็บไวใ้นตวัหุ่นยนต์อีกทีโดยท่ี น ้ า
ท่ีถกูดูดเขา้ไปนั้นก็จะช่วยเร่ืองของการส่งแรงเคล่ือนท่ีไปดา้นหนา้อีกดว้ย แต่ส าหรับ Model 300 น้ี 
จะเคล่ือนท่ีอยา่งอิสระโดยไม่สามารถบงัคบัได ้ซ่ึงในปัจจุบัน ไดม้ีการพฒันารุ่นใหม่ๆ ออกมาอีก
มากมายและหลายยีห่อ้ ซ่ึงก็จะมีเทคนิค แตกต่างกนัออกไป และในปัจจุบนัก็มีรุ่นท่ีสามารถบงัคบั
ทิศทางผา่นสายเคเบ้ิลไดแ้ลว้เพียงแต่ว่ายงัเป็นหุ่นยนตท์ าความสะอาดสระน ้ าท่ีมีราคาสูงมาก 
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2.2.3  หุ่นยนตท์ าความสะอาดอ่างเก็บน ้ าขนาดใหญ่ YT – 800 
 

 
 
ภาพที่ 2.7  หุ่นยนตท์ าความสะอาดอ่างเก็บน ้ าขนาดใหญ่  YT - 800 
 

บริษทั Weda Pool cleaner ไดพ้ฒันาหุ่นยนตท์ าความสะอาดอ่างเก็บน ้ าขนาดใหญ่ YT 
– 800 ดงัแสดงในภาพท่ี 2.7 โดยใชใ้นอุตสาหกรรมการท าความสะอาดอ่างเก็บน ้ า ตวัหุ่นยนต์มี
ขนาด (กวา้ง x ยาว x สูง) 120 x 115 x 90 เซนติเมตร 

หุ่นยนต ์Weda YT - 800 ควบคุมดว้ยระบบไฟฟ้าระยะไกลใตน้ ้ าและควบคุมกลอ้งใต้
น ้ า ใช้ป๊ัมน ้ าท่ีมีก  าลงัสูบน ้ า 100 ลูกบาศก์เมตรต่อชัว่โมง ซ่ึงมีประสิทธิภาพสูงในการท าความ
สะอาดพ้ืนท่ี ท่ีมีขนาดกวา้งใหญ่ ตะกอนจะถกูสูบผา่นท่อไปยงัจุดท่ีปล่อยน ้ าท้ิง ระบบขบัเคล่ือนจะ
ใชร้ะบบสายพานล าเลียงโดยเคล่ือนท่ีได ้0.5 - 10 เมตรต่อนาที ในการปฏิบติังานใชบุ้คลากรเพียง
คนเดียวในการควบคุม YT - 800 เป็นการควบคุมระยะไกลโดยใช ้กล่องควบคุมหุ่นยนต์พร้อมกบั
ควบคุมกลอ้งใตน้ ้ า 
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2.2.4  หุ่นยนตท์ าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้น VR – 600 
 

 
 
ภาพที่ 2.8  หุ่นยนตท์ าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้น  VR – 600 
 

บริษทั Weda Pool cleaner ไดพ้ฒันาหุ่นยนต์ท าความสะอาดอ่างเก็บน ้ าใตดิ้นรุ่น VR-
600ดงัแสดงในภาพท่ี 2.8 มีขนาด (กวา้ง x ยาว x สูง) 59.5 x 73.5 x 40 เซนติเมตรส าหรับการท า
ความสะอาดน ้ าอ่างเก็บน ้ าในอาคาร 

การท างานหุ่นยนตท์ าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้น  VR - 600 ควบคุมดว้ยระบบไฟฟ้า
ระยะไกลใต้น ้ าและควบคุมกลอ้งใต้น ้ า ใชป๊ั้มน ้ าท่ีมีก  าลงัสูบ 70 ลูกบาศก์เมตรต่อชั่วโมง ซ่ึงมี
ประสิทธิภาพสูงในการท าความสะอาดพร้อมแปรงท่ีหมุนโดยไม่เพ่ิมความขุ่นของตะกอนท่ีอยู่ใต้
น ้ า ส่วนตะกอนจะถูกสูบผ่านท่อไปยงัจุดท่ีปล่อยน ้ าท้ิง โดยใช้ระบบสายพานล าเลียงในการ
ขบัเคล่ือนได ้0.5 - 10 เมตรต่อนาทีข้ึนอยูก่บัความลึกของตะกอน ในการปฏิบติังานใชบุ้คลากรเพียง
คนเดียวในการควบคุม VR - 600 เป็นการควบคุมระยะไกลโดยใช ้กล่องควบคุมหุ่นยนต์พร้อมกบั
ควบคุมกลอ้งใตน้ ้ า 
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2.3  การท าความสะอาดถังเกบ็น า้ 

 
ภาพที่ 2.9  การท าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้นของบุคลากร 
 

การท าความสะอาดถงัเก็บน ้ าใตดิ้น โดยปกติจะใชบุ้คลากรท่ีมีประสบการณ์ลงไปท า
ความสะอาดดงัแสดงในภาพท่ี 2.9 ซ่ึงมีขั้นตอนเพ่ือการท างานและความปลอดภยัดงัน้ี 

1. ตรวจสอบโครงสร้างอาคารมีรอยร้าวท่ีอาจก่อใหเ้กิดอนัตรายหรือไม่ 
2. สูบน ้ าออกจากถงัพกัน ้ าใตอ้าคารแลว้ส่งคนลงไปวางจุดค ้ายนัตามจุดต่างๆ 
3. ส่งคนลงไปตรวจสอบสภาพของถงัเก็บน ้ าว่าผกุร่อนไปมากนอ้ยแค่ไหน 
4. เร่ิมใหบุ้คลากรท าความสะอาด 
5. ปล่อยน ้ าเขา้ไปบางส่วนเพื่อใชใ้นการสูบออกพร้อมตะกอน 
6. เม่ือลา้งเสร็จแลว้ใส่น ้ าใหม่เขา้ไป 
7. ถอดจุดค ้ายนัออกท่ีละจุด 
8. ปล่อยการจ่ายน ้ าปกติ 
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2.4  ตะกอนในน า้ 
ตะกอน คือ อินทรียวตัถุ หรือ อนินทรียว์ตัถุท่ีมีขนาดเลก็เช่น กรวด หิน ดินทราย ท่ีเกิด

จากกระบวนการสลายตามธรรมชาติ ถกูพดัพาปะปนกบักระแสน ้ า และทบัถมกนับริเวณดา้นล่างท่ี
กระแสน ้ าไหลผ่าน ตะกอนมีหลายชนิดข้ึนอยู่ก ับส่ิงปะปนในกระแสน ้ านั้นๆเช่น ดิน หิน ทราย 
หรือตะกอนท่ีเป็นสารอินทรียท่ี์ย่อยสลาย ลกัษณะเป็นสีคล ้ า มีความหยุ่น เรียกว่า โคลน อีก
ความหมายหน่ึงคือ อนุภาคท่ีแยกตวัออกมาจากสารละลาย เม่ือท้ิงไวร้ะยะเวลาหน่ึง 

ตะกอนในน ้ านั้นมีหลากหลายรูปแบบข้ึนกบัปริมาณและระยะเวลาท่ีตกตะกอน โดย
แบ่งเป็นประเภทหลกัคือ ตะกอนแบบละเอียดตะกอนแบบจบัตวัฝังแน่น และตะกอนแบบจบัตวั
เป็นกอ้น ซ่ึงแต่ละแบบนั้นจะตอ้งมีรูปแบบการท าความสะอาดท่ีแตกต่างกนัออกไปดงัแสดงใน
ภาพท่ี 2.10 ภาพท่ี 2.11 และภาพท่ี 2.12 

ภาพที่ 2.10  รูปแบบตะกอนแบบละเอียด 

 

ภาพที่ 2.11  รูปแบบตะกอนแบบจบัตวัฝังแน่น 
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ภาพที่ 2.12  รูปแบบตะกอนแบบจบัตวัเป็นกอ้น 
 
2.5  ระบบโครงสร้าง 

โครงสร้างเป็นส่วนประกอบหลกัส าคญัของหุ่นยนต์ ท าหน้าท่ียึดจบัอุปกรณ์ต่างๆใน
ตวัหุ่นยนตแ์ละยงัป้องกนัอุปกรณ์ต่างๆไม่ให้ไดรั้บอนัตรายจากภายนอก โครงสร้างของหุ่นยนต์
เปรียบได้กับโครงกระดูกของมนุษยซ่ึ์งจะมีลกัษณะแตกต่างกันไปตามหน้าท่ีการท างานและ
วตัถุประสงคข์องหุ่นยนตน์ั้นๆเช่นหุ่นยนตถ์กูสร้างข้ึนมาเพ่ือเลียนแบบการท างานหรือการเคล่ือนท่ี
ของส่ิงมีชีวิต โครงสร้างนั้นจะถกูออกแบบมาใหมี้ลกัษณะคลา้ยกบัส่ิงมีชีวิตนั้นๆ วสัดุท่ีนิยมน ามา
สร้างเป็นโครงสร้างของหุ่นยนต ์ไดแ้ก่ อลูมิเนียม เหล็ก พลาสติก ฯลฯ ซ่ึงการจะเลือกใชว้สัดุนั้น
ข้ึนอยูก่บัลกัษณะการน าไปใชง้าน หุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ า ใชว้สัดุในการท าโครงสร้างท่ีไม่เป็น
สนิม คือ อลมูิเนียม กบั สแตนเลส 

อลมูิเนียม เป็นโลหะท่ีไดรั้บการนิยมในการใชง้านมากท่ีสุด ในกลุ่มโลหะท่ีมีน ้ าหนัก
เบา เพราะ อลมิูเนียมมีคุณสมบติั ท่ีโดดเด่นหลายประการมีความหนาแน่นน้อย น ้ าหนักเบา และมี
ก  าลงัวสัดุต่อน ้ าหนกัสูง จึงนิยมใชท้ าเคร่ืองใชต่้างๆ ตลอดจนช้ินส่วนบางอย่าง ในเคร่ืองบิน จรวด 
และอุปกรณ์ในรถยนต ์เพ่ือลดน ้ าหนกัของรถใหน้อ้ยลง ท าใหป้ระหยดัเช้ือเพลิง ตลอดจนช้ินส่วน
อากาศยานคุณสมบติัของอลมิูเนียมมีความเหนียวมาก สามารถข้ึนรูปดว้ยกรรมวิธีต่างๆ ไดง่้าย และ
รุนแรง โดยไม่เส่ียงต่อการแตกหัก มีจุดหลอมเหลวต ่า หล่อหลอมง่าย และมีอตัราการไหลตวัสูง 
เป็นโลหะท่ีไม่มีพิษต่อร่างกาย และไม่มีค่าการน าความร้อนสูง ใชท้ าภาชนะหุงตม้อาหาร และห่อ
รองรับอาหาร ทนทานต่อการเกิดเป็นสนิม และการผุกร่อน ในบรรยากาศท่ีใชง้านโดยทัว่ไปไดดี้
มาก 
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สแตนเลสหรือเหล็กกลา้ไร้สนิม เป็นเหล็กท่ีมีปริมาณคาร์บอนน้อยกว่า 25% ของ
น ้ าหนักมีส่วนผสมของโครเมียม อย่างน้อย 10.5% ก  าเนิดข้ึนในปี ค.ศ.1903 เมื่อนักโลหะวิทยา
พบว่าการเติมนิเกิล โมบิดินัน ไททาเนียม หรือโลหะอ่ืนท่ีแตกต่างกนัไปตามชนิดของคุณสมบติั
เชิงกล และการใชล้งไปในเหลก็ธรรมดา ท าใหเ้หลก็มีความตา้นทานการเกิดสนิมไดแ้ละคุณสมบติั
เชิงกลของสแตนเลสมีส่วนผสมของเหลก็ประมาณ 70-80% จึงมีคุณสมบติัในความแข็งแกร่ง ความ
เหนียว สแตนเลสสามารถทนการกดักร่อนไดดี้กว่าวสัดุอ่ืนๆโลหะโดยทัว่ไปจะท าปฏิกิริยากับ
ออกซิเจนในอากาศ เกิดเป็นฟิลม์ออกไซด์บนผิวโลหะ ออกไซด์ท่ีเกิดบนผิวโลหะทัว่ไป จะท า
ปฏิกิริยาออกซิไดซแ์ละท าใหพ้ื้นผิวโลหะผุกร่อนท่ีเราเรียกว่า สนิม แต่สแตนเลสมีโครเมียมผสม
อยู1่0.5%จึงท าใหคุ้ณสมบติัของฟิลม์ออกไซดบ์นผวิเปล่ียนเป็นฟิลม์ป้องกนัหรือพาสซิฟเลเยอร์ 

ในการออกแบบโครงสร้างตอ้งค านึงถึงงานทั้งหมดให้อยู่ในหน่วยงานเดียวกันเป็น
กลุ่มกอ้นหรือมีความสัมพนัธ์กนัทั้งหมดของงานนั้นๆจึงใชห้ลกัทฤษฎีต่างๆเข้ามาค านวณและ
ออกแบบ 

2.5.1  จุดศนูยก์ลางมวล (C.M) และจุดศนูยถ่์วง (C.G)  
 

_ _ _ _

1 2 3 41 2 3 4

1 2 3 4

x A + x A + x A + x A
x

A +A +A +A


   
สมการท่ี 2.1 

 
จุดศนูยก์ลางมวลของวตัถุ (C.M) คือ ต าแหน่งท่ีมวลรวมของวตัถุอยู่ซ่ึงจุดน้ีอาจจะอยู่

ในหรือนอกวตัถุก็ไดโ้ดยทัว่ไป ถา้วตัถุมีความสูงไม่มากนักจุด C.G และจุด C.M จะอยู่ท่ีต  าแหน่ง
เดียวกนั และถา้วตัถุมีความสูงมากๆ จุด C.M และจุด C.G จะอยู่คนละจุด โดย C.G จะอยู่ต  าแหน่ง
ต ่ากว่าจุด C.M เสมอ เช่น จุด C.M และจุด C.G ของภูเขา 
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ภาพที ่2.13  จุด C.M หรือ จุด C.G ของวตัถุรูปทรงเรขา 
 

2.5.2  โมเมนต(์Moment) 
โมเมนต ์คือ ผลหมุนของวตัถุมีขนาดเท่ากบั ผลคูณของแรงกบัการกระจดัจากจุดหมุน

ตั้งฉากกับแนวแรง เป็นปริมาณเวกเตอร์มีทั้งขนาดและทิศทางหน่วยของโมเมนต์ คือ นิวตันต่อ
ตารางเมตร (N/m2) ทิศทางของโมเมนตไ์ดแ้ก่ทิศการเคล่ือนท่ีของตะปูเกลียวนัน่เองการหาโมเมนต ์

2.5.2.1  โมเมนตเ์น่ืองจากแรงใดๆ  
โดยทัว่ไปการหาโมเมนต์เน่ืองจากแรงใดๆ เรามกัจะแตกแรงให้ตั้งฉากกบัแนวคานท่ี

กระท า ดงัตวัอยา่งในรูป ตอ้งการหาโมเมนตร์อบจุด O อนัเน่ืองจากแรง Pกระท ากบัประแจเล่ือน 
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ภาพที ่ 2.14  ตวัอยา่งโมเมนตเ์น่ืองจากแรงใดๆ 
 

2.5.2.2  โมเมนตเ์น่ืองจากแรงคู่ควบ 
โมเมนตเ์น่ืองจากแรงคู่ควบมีค่าเท่ากบัผลคูณของแรงกบัการขจดั ตั้งฉากระหว่างแนว

แรงทั้งสองก าหนดใหค้าน AB ยาว l ถกูกระท าดว้ยแรงคู่ควบ P ตอ้งการหาโมเมนตเ์น่ืองจากแรงคู่
ควบ 

ภาพที่  2.15  ตวัอยา่งโมเมนตเ์น่ืองจากแรงคู่ควบ 
 

 
ภาพที ่ 2.16  ตวัอยา่งโมเมนตเ์น่ืองจากแรงคู่ควบ 
  
2.6  การเลอืกใช้วสัดุ 

การเลือกใชว้สัดุใหเ้หมาะสมกบังานนั้นจ  าเป็นจะตอ้งศึกษาหรือพิจารณาจากสมบติัของ
วสัดุนั้นให้ตรงกับงานท่ีออกแบบหรือท่ีตอ้งการท าจากวสัดุต่างๆ ซ่ึงมีอยู่มากมายและสามารถส่ง
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ตวัอย่างไปวิเคราะห์สมบติัองค์ประกอบไดจ้ากศูนยเ์คร่ืองมือหรือศูนยท์ดสอบซ่ึงมีอยู่หลายแห่ง
ดว้ยกนั เพ่ือประหยดัเวลาและการลงทุน 

2.6.1  สมบติัทางเคมี(Chemical properties) เป็นสมบตัิท่ีส าคญัของวสัดุซ่ึงจะบอกลกัษณะ
เฉพาะตวัท่ีเก่ียวกบัโครงสร้างและองค์ประกอบของธาตุต่างๆ ท่ีเป็นวสัดุนั้นตามปกติสมบติัน้ีจะ
ทราบไดจ้ากการทดลองในหอ้งปฏิบติัการเท่านั้นโดยใชว้ิธีการวิเคราะห์แบบท าลายหรือไม่ท าลาย
ตวัอยา่ง 

2.6.2  สมบัติทางกายภาพ(Physical properties)เป็นสมบัติเฉพาะของวสัดุท่ีเก่ียวกบัการเกิด
ปฎิกิริยาของวสัดุนั้นกบัพลงังานในรูปต่างๆกนัเช่น ลกัษณะของสี ความหนาแน่น การหลอมเหลว
ปรากฏการท่ีเกิดเก่ียวกบัสนามแม่เหลก็หรือสนามไฟฟ้า เป็นตน้การทดสอบสมบติัน้ีจะไม่มีการท า
ใหว้สัดุนั้นเกิดการเปล่ียนแปลงทางเคมีหรือถกูท าลาย 

2.6.3  สมบติัเชิงกล (Mechanical properties) เป็นสมบติัเฉพาะตวัของวสัดุท่ีถูกกระท าดว้ยแรง
โดยทัว่ไปจะเก่ียวกับการยืดและหดตวัของวสัดุ (elastic and inelastic properties) ความแข็ง 
ความสามารถในการรับน ้ าหนกั ความสึกหรอ และการดูดกลืนพลงังานเป็นตน้ 

2.6.4  สมบติัเชิงมิติ (ขนาด) (Dimensional properties) เป็นสมบติัท่ีส าคญัอีกอยา่งหน่ึงท่ีจะตอ้ง
พิจารณาในการเลือกใชว้สัดุเช่น ขนาด รูปร่าง ความคงทน ตลอดจนลกัษณะของผิวว่าหยาบ ละเอียด 
หรือเรียบ เป็นตน้ซ่ึงสมบติัเหล่าน้ีจะไม่มีก  าหนดไวใ้นหนงัสือคู่มือหรือในมาตรฐานแต่ก็เป็นปัจจยั
หน่ึงท่ีจะใชเ้ป็นขอ้มลูในการตดัสินใจไดด้ว้ย  

ในการเลือกใช้วสัดุต่างเราจะค านึงถึงน ้ าหนักเป็นส่วนมาก เพราะเราต้องการให้
หุ่นยนตมี์น ้ าหนกัเบาท่ีสุดเพ่ือท่ีจะไดข้า้มส่ิงขีดขวางต่างๆไดง่้าย เพราะในการท างานของหุ่นยนต์
จะเขา้ไปในพ้ืนท่ีมีความอนัตราย เช่นซากตึกท่ีพงัทลายจากการเกิดแผน่ดินไหว ตึกถล่ม  
 
2.7  ระบบกนัน า้ 

การอุดตามรอยต่างๆเพ่ือกนัน ้ า หรือท่ีเรียกว่าการ ซีล นั้นตอ้งดูสภาพแวดลอ้มท่ีหุ่นตวั
นั้นจะตอ้งลงไปดว้ยโดยแต่ละพ้ืนท่ีจะใชว้สัดุในการซีลท่ีแต่งแตกกนั ซ่ึงข้ึนอยูก่บัการออกแบบใน
การป้องกนัอุปกรณ์ไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ท่ีเหมาะสมกบัการซีลชนิดใดซีลกนัน ้ ามีหลายชนิด 
เช่น การซิลิโคนอุดรอยร่ัวต่างๆ การซีลกนัน ้ าแบบยางโอริงการซีลกนัน ้ า 2 ชั้น การซีลกนัน ้ าแบบ
น ้ ามนั ดงัแสดงในภาพท่ี 2.17 

ซีลกนัน ้ ามนัคือส่วนประกอบของเคร่ืองจกัรท่ีส าคญั มีหนา้ท่ีกนัของเหลวท่ีใชเ้ป็นสาร
หล่อล่ืนในส่วนท่ีมีการเคล่ือนตวัและเสียดเสียดของเคร่ืองจกัร เพื่อท่ีท าให้เคร่ืองจกัรท างานได้
อยา่งมีประสิทธิภาพมีอายุการใชง้านยาวนาน ซีลกนัน ้ ามนัยงัสามารถกนัร่ัวของน ้ า สารเคมี หรือ 
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แมแ้ต่ป้องกนัไม่ใหฝุ้่ นเขา้ไปในเคร่ืองจกัรไดอี้กดว้ยซ่ึงข้ึนอยู่กบังานนั้นๆ ต่างกนั และตอ้งมีการ
ดูแลตรวจสภาพอายกุารใชง้านอยูส่ม  ่าเสมอ 

 

 
 
ภาพที่  2.17  ซีลกนัน ้ าชนิดต่างๆ 
 

มอเตอร์มีการออกแบบระบบซีลกนัน ้ าเพ่ิมเติมท าข้ึนจากวสัดุท่ีเป็นอลูมิเนียมท่ีผ่าน
กระบวนการ CNC แลว้มีซีลกนัน ้ าไม่ใหน้ ้ าผา่นเขา้ไปยงัมอเตอร์ ซ่ึงจะอยู่ในมาตรฐานอุปกรณ์กนั
น ้ าเท่ากบัไอพี68 ตามมาตรฐานการกนัน ้ าของ IEC ตามตารางท่ี 1 
 
ตารางที่  2.1  ตารางการรับรองมาตรฐานการป้องกนั 

 
IP60 ไม่ป้องกนัอะไรเลย 
IP61 สามารถป้องกนัน ้ าหยดใส่ได ้เช่น หยดน ้าท่ีเกิดจากความช้ืน 
IP62 สามารถป้องกนัละอองน ้ าท่ีเขา้มาในมุมไม่เกิน 15 องศาจากแนวตั้ง 
IP63 สามารถป้องกนัละอองน ้ าท่ีเขา้มาในมุมไม่เกิน 60 องศาจากแนวตั้ง 
IP64  สามารถป้องกนัละอองน ้ าไดจ้ากทุกทิศทาง 
IP65 สามารถป้องกนัน ้ าไดใ้นระดบัหน่ึง 
IP66 สามารถเปียกน ้ าไดแ้ต่ไม่นาน เช่น โดนฝน 
IP67  สามารถจุ่มน ้ าไดท่ี้ความลึกตั้งแต่ 15 เซนติเมตร ถึง 1 เมตร 
IP68  สามารถใชง้านใตน้ ้ าได ้  
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2.8  ระบบส่องสว่างและถ่ายภาพใต้น า้ 
การใชร้ะบบไฟส่องสว่างใต้น ้ า ซ่ึงระบบไฟฟ้าส่องสว่างใตน้ ้ าจะมีการออกแบบให้

สามารถท างานใตน้ ้ าไดต้ลอดเวลา ซ่ึงนิยมใชก้บัสระว่ายน ้ าหรือตามน ้ าพุ และมีขนาดหลายชนิด 
และ มีระดบัการส่องสว่างแตกต่างกนัออกไป ข้ึนอยู่กบัก  าลงัของไฟฟ้า และขนาดของหลอดไฟ
หลอดไฟท่ีใชก้บัไฟใตน้ ้ านิยมใชห้ลอดทงัสเตนฮาโลเจนชนิดท่ีใชง้านกบัแรงดนัต ่า ซ่ึงจะให้แสง
เป็นประกาย หลอดแบบน้ีเหมาะส าหรับงานส่องสว่างเป็นจุดๆ ใหค้วามสว่างเหมือน สปอตไลท์ดงั
แสดงในภาพท่ี 2.18 

 
ภาพที่ 2.18  ไฟใตน้ ้ าหลอดชนิดฮาโลเจน 

 
หลอดฮาโลเจน จะมีขดลวดทงัสเตนภายในครอบแกว้ควอตซ์ ซ่ึงบรรจุก๊าซฮาโลเจน 

หลอดฮาโลเจนจะใหแ้สงสว่างมาก มีล  าแสงยาวและเป็นแสงขาวซ่ึงท าให้เห็นสีและภาพต่างๆ ได้
ต่างความเป็นจริง ไอระเหยของแร่ทงัสเตนจากขดลวดจะไม่ไปสะสมและเกาะท่ีบริเวณครอบแกว้
ดา้นในของหลอดไฟ แต่จะปะปนอยูก่บัก๊าซฮาโลเจนภายในหลอด และจะสะสมกลบัไปท่ีขดลวด
อีกคร้ัง ซ่ึงช่วยให้มีอายุการใชง้านไดน้านข้ึน และยงัท าให้โอกาสท่ีแสงจะลดความสว่างลงนั้น
นอ้ยลงเหลือเพียง 10% เท่านั้น 
 
2.9  ระบบป้ัมน า้ 

ป๊ัมน ้ าเป็นอุปกรณ์ส าหรับเพ่ิมแรงดนัของน ้ า ซ่ึงมีทั้งแบบท่ีใช ้มอเตอร์ (ไฟฟ้า) และ 
แบบท่ีใช ้เคร่ืองยนต ์(น ้ ามนั) ท าหนา้ท่ีหมุนส่งก าลงัใหป๊ั้มน ้ าท างาน เพ่ือเพ่ิมแรงดนั และส่งน ้ าไป
ตามท่อ 

ป๊ัมน ้ าท่ีใชใ้นบา้นส่วนใหญ่ จะเป็นแบบไฟฟ้า ซ่ึงแบ่งออกเป็น 2 กลุ่มใหญ่ๆคือ ป๊ัมน ้ า
แบบใบพดั ท างานดว้ยการหมุนของใบพดั ท าใหเ้กิดแรงดนัจ่ายไปตามท่อน ้ า ขอ้ดี คือ มีขนาดเล็ก
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หลกัการท างานง่าย ช้ินส่วนไม่มาก จ่ายน ้ าไดใ้นปริมาณมาก สร้างแรงดนัน ้ าไดม้ากพอควร ถา้หาก
ตอ้งการแรงดนัสูงสามารถน าป๊ัมน ้ ามาต่อกนัแบบมลัติสเตทได ้ปัจจุบนันิยมใชก้นัมาก ป๊ัมน ้ าแบบ
ใบพดั มีช่ือเรียก แตกต่างกนัออกไปตามรูปร่างลกัษณะของป๊ัม เช่น ป๊ัมอตัโนมติั ป๊ัมหอยโข่ง ป๊ัม
ไดโว่ 

ป๊ัมน ้ าแบบลกูสูบ ท างานดว้ย การชกัลกูสูบ เล่ือนไป-มา และมีวาลว์เปิด-ปิดน ้ าเขา้ออก
จากลกูสูบ เป็นการเพ่ิมแรงดนัน ้ าโดยตรง สมยัก่อนนิยมใชก้นัมาก (โดยเฉพาะในสวน) ปัจจุบนัไม่
ค่อยนิยมใชก้นัแลว้ ขอ้ดี คือ สามารถสร้างแรงดนัน ้ าไดสู้ง แต่มีขอ้เสีย คือ ใหป้ริมาณน ้ านอ้ย และมี
การสึกหรอ ของลกูสูบมากทั้งน้ีแบ่งตามลกัษณะการท างานจะแบ่งออกเป็น 4 ชนิดคือ 

ป๊ัมน ้ าอตัโนมติั เหมาะส าหรับอาคาร ตึกแถว ทาวน์เฮาส์ บา้นเด่ียวเป็นระบบสวิตซ์
เปิด-ปิดอตัโนมติั ประหยดัไฟ มีก  าลงัส่งน ้ าไปยงัจุดต่างๆภายในบา้นไดดี้ สามารถต่อกบัเคร่ืองท า
น ้ าอุ่น เคร่ืองซกัผา้ หรือก๊อกน ้ าได ้

ป๊ัมน ้ าแรงดนัคงท่ี เหมาะส าหรับอาคารตึกแถว ทาวน์เฮาส์ บา้นเด่ียว เป็นป๊ัมอตัโนมติั
ควบคุมแรงดนัคงท่ี ให้น ้ าสม  ่าเสมอ เหมาะกบัการติดตั้งใชก้บัเคร่ืองท าน ้ าอุ่น ไม่เป็นสนิมตลอด
อายกุารใชง้าน 

ป๊ัมน ้ าหอยโข่ง เหมาะกบังานเกษตร งานสูบน ้ าข้ึนตึกสูง งานสูบจากแท็งกห์รือบ่อ งาน
หวัจ่ายน ้ า Sprinkle สามารถสูบน ้ าไดใ้นปริมาณท่ีมากหรือแรงส่งสูงๆ 

ป๊ัมน ้ าจุ่ม ใช้กบังานสูบน ้ าออก เช่น งานน ้ าท่วม บ่อน ้ าพุ มีก  าลงัส่งต ่า แต่สูบน ้ าได้
ปริมาณมากๆ 

 
2.10  ระบบรอกและสลงิลวด 

รอก เป็นอุปกรณ์ผอ่นแรงและอ านวยความสะดวกในการเคล่ือนยา้ยส่ิงของ มีลกัษณะ
เป็นลอ้ โดยร้อยไวก้ับเชือกหรือเคเบิล รอกถูกออกแบบมาเพ่ือใช้ในการเคล่ือนยา้ยส่ิงของให้
สะดวกข้ึน หรือในระบบรอกบางชนิดใชใ้นการผ่อนแรง รอกเป็นหน่ึงในเคร่ืองจักรพ้ืนฐานหก
ชนิด รอกเด่ียวแบ่งออกเป็น 2 ชนิดคือ 

รอกเด่ียวตายตวัดงัแสดงในภาพท่ี 2.19 เป็นรอกท่ีไม่ช่วยผอ่นแรง แต่ช่วยอ านวยความ
สะดวก จะมีเชือกคลอ้งผา่นวงรอก 1 ตวั ปลายเชือกดา้นหน่ึงผกูติดวตัถุท่ีตอ้งการยก อีกดา้นหน่ึง
ส าหรับจบัเพ่ือดึงวตัถุ รอกแบบน้ีไม่ผอ่นแรง แต่อ  านวยความสะดวกในการท างาน 

E       =          แรงดึง (นิวตนั) 
W      =          น ้ าหนกัหรือความตา้นทาน (นิวตนั)  
T       =          แรงตึงของเชือก (นิวตนั) 
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สูตรคือ  E  =  W 
 

 
 
ภาพที่ 2.19  รอกเด่ียวตายตวั  
 

รอกเด่ียวเคล่ือนท่ีดงัแสดงในภาพท่ี 2.20  เป็นรอกท่ีช่วยอ านวยความสะดวกและช่วย
ผอ่นแรง จะเคล่ือนท่ีไดเ้ม่ือน าไปใชง้าน รอกแบบน้ีช่วยผอ่นแรงคร่ึงหน่ึงของน ้ าหนกั  

E+T  =            W  
T    =            E     (เชือกเสน้เดียวกนั)  
E+E    =            W 
2E      =            W 
สูตร E    =   W/2 
 

 
 

ภาพที่ 2.20  รอกเด่ียวเคล่ือนท่ี  
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สลิงลวด ท ามาจากเส้นลวดท่ีน ามาหมุนพนัเป็นเกลียว จากนั้นสลิงในแต่ละเกลียวก็
น าไปพนัรอบแกนกลาง ซ่ึงแกนกลางก็จะมีทั้งชนิดท าจาก Fiber ลวดตีเกลียว หรือเชือกลวด
เหลก็กลา้ ซ่ึงจะมีคุณสมบติัในการรับน ้ าหนกัต่างกนั 
 
2.11 ระบบควบคุมส่ังการ 

เป็นส่วนท่ีสัง่การท างานของหุ่นยนต ์มีหนา้ท่ีรับขอ้มูลจากคอมพิวเตอร์เพื่อบงัคบัการ
เคล่ือนไหวของตวัหุ่นยนต ์และก าหนดต าแหน่งของการเคล่ือนท่ีจากขอ้มูลท่ีส่งกลบัมาจากมนุษย ์
ตวัอยา่งเช่น ในกรณีท่ีตอ้งการใหหุ่้นยนตข์นยา้ยส่ิงของไปยงัต าแหน่งท่ีอยู่ไกลออกไป ขอ้ต่อของ
แขนหุ่นยนต์จะตอ้งเคล่ือนท่ีเป็นระยะทาง 1 เมตรหากขอ้ต่อยงัเคล่ือนท่ีไม่ถึงระยะท่ีก  าหนดไว ้
ส่วนควบคุมจะสัง่การใหต้วัท างานเคล่ือนท่ีจนกระทัง่ไดร้ะยะตามท่ีก  าหนด 

การควบคุมและสัง่การของหุ่นยนตน์ั้นมีอยู ่2 ระบบ คือ ระบบใชส้ายเคเบ้ิล และระบบ
สญัญาณไร้สาย ซ่ึงจะมีการท างานท่ีแตกต่างกนัออกไป  

ระบบใชส้ายเคเบ้ิล จะท าการจ่ายไฟกระแสตรงและกระแสสลบั มีความรวดเร็วในการ
ท างานสามารถควบคุมแรงดนัไฟฟ้าท่ีมาตามสายไฟได้มีการท างานไม่ซับซ้อน ควบคุมได้ใน
ระยะใกล ้ มีการตอบสนองไดอ้ยา่งรวดเร็ว 

ระบบสัญญาณไร้สายท างานโดยคล่ืนวิทยุในการรับส่งขอ้มูล ซ่ึงมีประโยชน์ในเร่ือง
ของการไม่ตอ้งใชส้ายเคเบิล เหมาะกบัการใชง้านท่ีไม่สะดวกในการใชส้ายเคเบิล โดยไม่ตอ้งเจาะ
ผนงัหรือเพดานเพ่ือวางสาย เพราะคล่ืนวิทยมีุคุณสมบติัในการทะลุทะลวงส่ิงกีดขวางอย่าง ก  าแพง 
หรือพนังห้องได้ดี แต่ก็ตอ้งอยู่ในระยะท าการ จะต้องมีตัวรับ-ส่งสัญญาณในการท างาน มีการ
ควบคุมไดใ้นระยะไกล มีการท างานท่ีซบัซอ้นของระบบ มีการตอบสนองการสัง่การท่ีชา้กว่าปกติ 
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2.12  ระบบไมโครคอนโทรเลอร์ 
 

 
 
ภาพที่ 2.21  ไมโครคอนโทรลเลอร์AVR 
 

ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นอุปกรณ์ไอซี(IC: Integrated Circuit) ท่ีสามารถโปรแกรม
การท างานไดซ้บัซอ้น สามารถรับขอ้มลูในรูปสญัญาณดิจิตอลเขา้ไปท าการประมวลผลแลว้ส่งผล
ลพัธ์ขอ้มูลดิจิตอลออกมาเพื่อน าไปใช้งานตามท่ีต้องการได ้ภายในไมโครคอนโทรลเลอร์จะมี
หน่วยความจ า Port อยู่ในชิพเพียงตัวเดียวซ่ึงอาจจะเรียกได้ว่าเป็นคอมพิวเตอร์ชิพเด่ียว 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ถกูออกแบบเพื่อใชใ้นงานควบคุม โดยจะตอ้งมีการต่อวงจรภายนอกต่างๆ 
เพ่ิมเติม เช่น หน่วยความจ า ส่วนอินพุท/เอาทพุ์ท วงจรตั้งเวลา วงจรการส่ือสารอนุกรม วงจรแปลง
สญัญาณออนาลอกเป็นดิจิตอล เป็นตน้ สรุปคือ 

 
Microcontroller = Microprocessor + Memory + I/O 

 
ไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านอยา่งกวา้งขวาง โดยมกัจะเป็นการ

น าไปใชฝั้งในระบบของอุปกรณ์อ่ืนๆ (Embedded Systems) เพื่อใชค้วบคุมการท างานบางอยา่ง เช่น 
ใช้ในรถยนต์ เตาอบไมโครเวฟ เคร่ืองปรับอากาศ เคร่ืองซักผา้อตัโนมติั เป็นต้น เพราะว่า
ไมโครคอนโทรลเลอร์มีขอ้ดีเหมาะสมต่อการใชใ้นงานควบคุมหลายประการ 

ไมโครคอนโทรลเลอร์  AVR ดงัแสดงในภาพท่ี 2.12 เป็นไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์
ของบริษทั Atmel มีสถาปัตยกรรมภายในเป็นแบบ RISC (reduced instruction set computer) โดย
ใชส้ัญญาณนาฬิกาเพียง 1 ลูกในการปฏิบติังานใน 1 ค  าสั่ง โดยจะประกอบดว้ยหน่วยความจ า
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โปรแกรมภายในท่ีเป็นแบบแฟลช์ โปรแกรมข้อมูลได้แบบ In-System programmable และยงั
สามารถมีการก าหนดต าแหน่งของหน่วยความจ าท่ีสร้างเป็นบูตโหลดเดอร์ (เขียนโปรแกรมเพื่อ
ติดต่อกบั PC หรือไอซีตวัอ่ืนๆ และยงัสามารถโปรแกรมใหก้บัตวัเองได)้ 
 
2.13  การเช่ือมต่อแบบอนุกรมโดยใช้สาย  RS232 

Serial Port คือ พอร์ตอนุกรม ในการส่ือสารขอ้มูลนั้นพอร์ตอนุกรมจะมีความเร็วใน
การส่ือสารท่ีชา้กว่าแบบ ขนาน เพราะการเคล่ือนยา้ยขอ้มลูแบบอนุกรมนั้นเป็นการส่งขอ้มลูคร้ังละ 
1 บิต แต่พอร์ตขนานนั้นสามารถส่งขอ้มูลทีละหลายๆ บิต พร้อมๆ กนัได ้แต่ขอ้ดีของการส่ือสาร
ขอ้มลูแบบอนุกรมคือ สามารถส่งขอ้มลูไดใ้นระยะทางท่ีไกลกว่าแบบขนาน และใชส้ายสัญญาณท่ี
นอ้ยกว่าการส่ือสารขอ้มลูแบบขนาน 
การส่ือสารแบบอนุกรมแบ่งตามลกัษณะสญัญาณในการส่งแบ่งได ้2 แบบ คือ 

1. การส่ือสารแบบซิงโครนัส (Synchronous) เป็นการส่ือสารขอ้มูลโดยใชส้ัญญาณ
นาฬิกาในการควบคุมจงัหวะของการรับส่งสญัญาณ 

2. การส่ือสารแบบอะซิงโครนัส (Asynchronous) เป็นการส่ือสารท่ีใชส้ายขอ้มูลเพียง
ตวัเดียว จะใชรู้ปแบบของการส่งขอ้มูล(Bit Pattern) เป็นตวัก  าหนดว่าส่วนไหนเป็นส่วนเร่ิมตน้
ขอ้มลู ส่วนไหนเป็นตวัขอ้มลู ส่วนไหนจะเป็นตวัตรวจสอบความถกูตอ้งของขอ้มูล และส่วนไหน
เป็นส่วนปิดทา้ยของขอ้มลู โดยตอ้งก าหนดใหส้ญัญาณนาฬิกาเท่ากนัทั้งภาคส่งและภาครับรูปแบบ
ขอ้มลูแบบอะซิงโครนสั ประกอบดว้ย 4 ส่วนคือ 

1.  บิตเร่ิมตน้ (Start bit) มีขนาด1 บิต 
2.  บิตขอ้มลู (Data) มีขนาด 5, 6, 7 หรือ 8 บิต 
3.  บิตตรวจสอบพาริต้ี (Parity bit) มีขนาด 1 บิตหรือไม่มี 
4.  บิตหยดุ (Stop bit) มีขนาด 1, 1.5, 2 บิต 

การรับและส่งขอ้มลูแบบอนุกรมยงัแบ่งออกเป็นลกัษณะการใชง้านได ้3 แบบคือ 
1.  Simplex ส่งไดท้างเดียวเท่านั้น (unidirectional) 
2.  Half duplex ส่งไดส้องทิศทาง (bidirectional) รับ-ส่งไม่สามารถเกิดข้ึนไดพ้ร้อมกนั  
3.  Full duplex ส่งไดส้องทิศทาง (bidirectional) รับ-ส่งสามารถเกิดข้ึนไดพ้ร้อมกนั 
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2.14  ภาษา C 
ภาษาซีเป็นภาษาระดบัสูง (High-Level-Language) และภาษาโปรแกรมท่ีโปรแกรม    

เมอร์นิยมใช้กนัมาก เน่ืองจากเป็นภาษาท่ีมีความเร็วในการท างานสูงใกลเ้คียงกับภาษาเคร่ือง มี
โครงสร้างท่ีชัดเจน เข้าใจง่าย สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อติดต่อกับฮาร์ดแวร์ของเคร่ือง
คอมพิวเตอร์ไดอ้ยา่งดี 

Compile เป็นตวัแปลภาษารูปแบบหน่ึง มีหน้าท่ีหลกัคือการแปลภาษาโปรแกรมท่ี
มนุษยเ์ขียนข้ึนไปเป็นภาษาเคร่ือง โดยคอมไพเลอร์ของภาษาซี คือ C Compiler ซ่ึงหลกัการท่ี
คอมไพเลอร์ใช ้เรียกว่า คอมไพล ์(compile) โดยจะท าการอ่านโปรแกรมภาษาซีทั้งหมดตั้งแต่ตน้
จนจบ แลว้ท าการ แปลผลทีเดียว  
 
2.15  ภาษา C# 

เป็นภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอร์อเนกประสงค ์มีโครงสร้างภาษาท่ีมีการจดัชนิดขอ้มูล
แบบสแตติก (Statically typed) และสนับสนุนรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย (multi-
paradigm language) ไดแ้ก่ การโปรแกรมเชิงกระบวนค าสัง่ การนิยามขอ้มลู การโปรแกรมเชิงวตัถุ
และการโปรแกรมแบบเจเนริก (generic programming) ภาษา C# ไดถู้กออกแบบมาเพื่อเป็นภาษา
ส าหรับการเขียนโปรแกรมทั่วไป สามารถรองรับการเขียนโปรแกรมในระดับภาษาเคร่ืองได ้
เช่นเดียวกบัภาษาซี 
 
2.16  สรุป 

ในการสร้างหุ่นยนตป์ฏิบติัการใตน้ ้ านั้นจะตอ้งค านึงถึงปัจจยัหลกัๆท่ีกล่าวมาขา้งตน้
โดยท่ีหุ่นปฏิบติัการใตน้ ้ าแต่ละประเภทนั้นอาจจะมีปัจจยัยอ่ยอ่ืนท่ีแตกต่างกนัเช่นลกัษณะของงาน 
ก  าลงัของหุ่นยนตท่ี์ตอ้งการ ปัจจยัเหล่าน้ีตอ้งน ามาใชใ้นการวางแผนการท างานและลดขอ้ผิดพลาด
ท่ีอาจจะเกิดข้ึนได ้

หุ่นยนตใ์นโครงการวิจยัน้ี เป็นหุ่นยนต์ส าหรับดูดตะกอนใตน้ ้ าส าหรับห้องเก็บน ้ าใต้
อาคารโดยท่ีสามารถสัง่การจากสถานีภาคพ้ืนดินลงมายงัหุ่นยนตผ์า่นสายเคเบ้ิล ทั้งน้ีการควบคุมจะ
ท าผา่นโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีไดรั้บการออกแบบมาโดยเฉพาะ 

โดยท่ีตัวหุ่นยนต์จะออกแบบให้เป็นคลา้ยกับรถตีนตะขาบเพื่อท่ีจะใชข้ับเคล่ือนใน
พ้ืนท่ีค่อนขา้งเรียบแต่ตอ้งการก าลงัและการยึดเกาะท่ีสูงเพ่ือป้องกนัการล่ืนไถลโดยท่ีจะมีส่วนดูด
ตะกอนอยูด่า้นหนา้ของหุ่นยนตแ์ละดูดตะกอนออกไปท้ิงยงัท่อล าเลียงเพ่ือส่งไปท้ิงยงัดา้นนอก 
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บทที่ 3 

การออกแบบและพฒันา 
 
3.1  ภาพรวมของงาน 
 

 
ภาพที่ 3.1  รายละเอียดการท างาน 
 

หุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าจะมีส่วนกลไกภายในตวัหุ่นยนต์ซ่ึงประกอบไปดว้ย ส่วน
โครงสร้าง ส่วนของมอเตอร์ขบัก  าลงั ส่วนของป้ัมสร้างแรงดูดตะกอน ส่วนของเพลาและสายพาน 
ส่วนของการถ่ายทอดสญัญาณภาพ ซ่ึงทุกส่วนนั้นจะถกูรวมเป็นองคป์ระกอบเดียวและ ทั้งหมดจะ
ถกูสัง่การจากส่วนของ สถานีสัง่การภาคพ้ืน ซ่ึงจะประกอบไปดว้ย ชุดควบคุมและสั่งการหุ่นยนต ์
และส่วนผสานกราฟิก ซ่ึงในส่วนของตวัหุ่นยนต์ท่ีจะท างานควบคู่กบัชุดควบคุมและสั่งการของ
หุ่นยนต ์ดงัแสดงในภาพท่ี 3.1 

ไฟใตน้ ้า 
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ทุกๆการท างานของหุ่นยนต์จะถูกสั่งการท างานมาจากชุดควบคุมและสั่งการของ
หุ่นยนต ์โดยผา่นสายเคเบ้ิลซ่ึงในสายนั้นจะประกอบไปดว้ยสายสัญญาณต่างๆหลายๆเส้นรวมกนั
โดยท่ีแต่ละเสน้จะถกูเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์แต่ละส่วน 

 
3.2  ระบบโครงสร้าง 

ภาพรวมของโครงสร้างในรูปแบบ 3 มิติไดแ้สดงในภาพท่ี 3.2 ภาพจากดา้นหน้าแสดง
ในภาพท่ี 3.3 ภาพจากมุมมองดา้นบนแสดงในภาพท่ี 3.4 ภาพจากมุมมองดา้นขา้งแสดงในภาพท่ี 
3.5 ภาพจากมุมมองดา้นหลงัแสดงในภาพท่ี 3.6หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าแบบสมบูรณ์ Section Line
แสดงในภาพท่ี 3.7และช้ินส่วนท่ีถกูติดตั้งบนหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าแสดงในภาพท่ี 3.8 

 

 
 
ภาพที่ 3.2  แบบจ าลองหุ่นยนตด์ดูตะกอนในแบบ 3 มิติ 
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ภาพที่ 3.3  แบบจ าลองหุ่นยนตด์ดูตะกอนในแบบมุมมองดา้นหนา้ 
 

 
 
ภาพที่ 3.4  แบบจ าลองหุ่นยนตด์ดูตะกอนในแบบมุมมองดา้นบน 

DPU



35 

 
 
ภาพที่ 3.5  แบบจ าลองหุ่นยนตด์ดูตะกอนในแบบมุมมองดา้นขา้ง 
 

 
 
ภาพที่ 3.6  แบบจ าลองหุ่นยนตด์ดูตะกอนในแบบมุมมองดา้นหลงั 
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ภาพที่ 3.7  หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าแบบสมบูรณ์ Section Line 
  

 
 
ภาพที่ 3.8  ช้ินส่วนอุปกรณ์ท่ีถกูติดตั้งในแบบจ าลองหุ่นยนตด์ูดตะกอน 
 

อุปกรณ์ต่างๆท่ีถูกติดตั้งบนโครงสร้างหุ่นยนต์นั้นจะประกอบไปดว้ยอุปกรณ์ส าคัญ
ต่างๆดงัน้ี 

ไฟส่องสว่าง 

โรเลอร์ 

ป้ัม 

มอเตอร์ 

แปรงท าความสะอาด 

เฟืองและสายพาน
ขับเคลือ่น 

กล้อง 
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มอเตอร์ก  าลงัหลกั เป็นมอเตอร์ก  าลงัหลกัท่ีจะถูกติดตั้งอยู่กบัเฟรมหลกัดา้นขวาและ
ดา้นซา้ยท าหน้าท่ีส่งก  าลงัให้กบัการเคล่ือนท่ีทั้งในการเดินหน้า ถอยหลงั และยงัส่งก  าลงัในการ
เคล่ือนท่ีในการเล้ียวซา้ยและขวาดว้ย 

เฟืองและสายพานส่งก าลงัหลกัเป็นลอ้ส่งก  าลงัท่ีจะถกูติดตั้งอยู่ท่ีเฟรมหลกัทั้งดา้นขวา
และซา้ยเพื่อส่งก าลงัท่ีไดจ้ากมอเตอร์ก  าลงัหลกั เพื่อใชใ้นการเคล่ือนท่ีไปในทิศทางต่างๆสายพาน
จะถูกติดตั้งระหว่างลอ้ส่งก  าลงัหลกัและลอ้ประคองท าหน้าท่ีเปรียบเสมือนยางรถยนต์ใช่ในการ
รองรับการเคล่ือนท่ีเพื่อใหมี้ประสิทธิภาพในการยดึเกาะพ้ืนผวิท่ีหุ่นยนตจ์ะตอ้งท าการเคล่ือนท่ีมาก
ข้ึนพร้อมทั้งยงัช่วยกระจายก าลงัการเคล่ือนท่ีไปยงัลอ้ประคองในเวลาเดียวกนั 

ป้ัมน ้ าสร้างแรงดูดน ้ า ถกูติดตั้งไวท่ี้เฟรมหลกัดา้นล่างโดยท าหนา้ท่ีสร้างแรงดูดตะกอน
ท่ีอยู่ด้านหน้าของหุ่นยนต์เพื่อดูดและล าเลียงตะกอนออกไปท้ิงยงัด้านนอกผ่านทางท่อล าเลียง
ตะกอน 

แปรงท าความสะอาด มีหน้าท่ีขดัส่ิงสกปรกในเวลาเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ เพ่ือช่วยใน
การดูดตะกอนและขดัพ้ืน เพ่ือใหก้ารดูดท าไดง่้ายข้ึนและไม่ท าใหเ้กิดการขุ่นของตะกอน 
โรเลอร์ มีหนา้ท่ีไวเ้พื่อการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตใ์หง่้ายข้ึนเม่ือมีการควบคุมติดกบัผนงัโรเลอร์จะท า
หนา้ท่ีเหมือนลอ้อิสระท าใหหุ่้นยนตส์ามารถเคล่ือนท่ีไดง่้ายข้ึน 

ไฟส่องสว่าง มีหนา้ท่ีเพ่ิมแสงสว่างในท่ีมืด เพ่ือในการท างานในถงัเก็บน ้ า มีสภาวะท่ี
มืดจึงจ าเป็นในการใชไ้ฟส่องสว่าง 

กล้อง มีหน้าท่ีเพื่อควบคุมทิศทางการเคล่ือนท่ีและคอนโทรลจากด้านบนของ
ผูป้ฏิบติังานและยงัสามารถส ารวจถงัเก็บน ้ าได ้
 
3.3  ระบบช่วยเหลอืในการส่งหุ่นยนต์ไปปฏิบตักิารใต้น า้ 

ระบบช่วยเหลือในการส่งหุ่นยนต์ข้ึนและลงไปปฏิบติังานใตน้ ้ า เป็นการควบคุมโดย
การใชม้อเตอร์ในการควบคุมความเร็วในการส่งหุ่นยนต ์เพ่ือใหมี้ความน่ิมนวลในการส่งหุ่นลงสู่ใต้
น ้ า เพ่ือลดการกระแทกระหว่างตวัหุ่นยนต์และผิวน ้ า เพ่ือลดความเสียหายของตวัหุ่นและช้ินส่วน
บางอยา่ง อาจจะเกิดจากการพลิกคว  ่าได ้

ระบบรอกและสลิงลวดรอก เป็นเคร่ืองกลอย่างหน่ึงท่ีน ามาใชป้ระกอบในการท างาน 
ตั้งแด่สมยัโบราณถึงปัจจุบนัรอกเด่ียว คือการน ารอกอนัเดียวมาใชใ้นการท างาน ซ่ึงรอกเด่ียวมี 2 
ชนิด คือรอกเด่ียวไม่เคล่ือนท่ี กบัรอกเด่ียวเคล่ือนท่ีไดส้ลิงลวด ท ามาจากเส้นลวดท่ีน ามาหมุนพนั
เป็นเกลียว จากนั้นสลิงในแต่ละเกลียวก็น าไปพนัรอบแกนกลาง ซ่ึงแกนกลางก็จะมีทั้งชนิดท าจาก 
Fiber ลวดตีเกลียวหรือเชือกลวดเหลก็กลา้ ซ่ึงจะมีคุณสมบติัในการรับน ้ าหนกัต่างกนั 
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ระบบรอก เป็นการใชร้ะบบรอกไฟฟ้าท่ีเรียกว่า วินซ์ (Winch) เป็นการส่งก าลงัโดยใช้
การควบคุมจากรีโมท หรือปุ่มอตัโนมติัในการท างานของระบบรอก วินซ์ (Winch) ซ่ึงแรงสามารถ
รับแรงโหลดไดถึ้ง 3000 Pondsหรือประมาณ 1000 Kg.ในการใชร้ะบบรอกวินซ์ในการส่งหุ่นยนต์
และเชือกหรือสลิงท่ีใชใ้นระบบรอกวินซ์สามารถรับแรงดึงสูงสุดถึง 500-700 กิโลกรัม ระบบรอ
กวินซน้ี์เป็นระบบท่ีใชใ้นการดึงวตัถุท่ีหนกัและล าบากในการช่วยเหลือหรือในการดึงหรือลาก เช่น
การติดระบบรอกวินซ์น้ีไวท่ี้ดา้นหน้าของรถ Off Road, 4x4, และรถแข่ง Rally จนกระทั่งไว ้
ส าหรับติดเรือขนาดใหญ่หรือเรือขนส่งขนาดเล็กท่ีไวส้ าหรับในการช่วยเหลือในดา้นต่างๆหรือ 
ในขณะท่ีรถยนตก์็จะสามารถช่วยเหลือในดา้นการติดหล่มหรือตกหลุมลึกและอ่ืนๆในดา้นการดึง
และลาก  

 

 
 

ภาพที่ 3.9  อุปกรณ์ช่วยเหลือหุ่นยนตด์ดูตะกอนในการปฏิบติังานในถงัพกัน ้ าใตดิ้น 
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3.4  ระบบไฟฟ้าและอเิลก็ทรอนกิส์ 
ชุดควบคุมและสัง่การนั้นเป็นท่ีรวบรวมอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆเขา้มารวมเขา้ไว ้

ดว้ยกนัโดยท่ีตวักล่องนั้นจะมีระบบป้องกนัสัญญาณรบกวนและระบบระบายความร้อน ดงันั้น
จ  าเป็นต้องวางอุปกรณ์ต่างๆอย่างเหมาะสมเพ่ือลดปัญหาเก่ียวกบัพ้ืนท่ีและความร้อนท่ีอาจจะ
เกิดข้ึนดงัแสดงในภาพท่ี 3.10 

 

 
 
ภาพที่ 3.10  ช้ินส่วนอุปกรณ์ท่ีถกูติดตั้งในชุดควบคุมและสัง่การ 
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3.5   การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์เพือ่ควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลล์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.11  การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลล ์
 

การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์เพ่ือควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลลน์ั้น 
จะมีการเช่ือมต่อโดยเร่ิมจากไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลล์ผ่านตวัแปลงสัญญาณไฟฟ้าท่ีเรียกว่า 
สวิทชช่ิ์งเพาเวอร์ซพัพลาย จากไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลลเ์ป็นไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลล ์โดยจะ
เป็นไฟเล้ียงทั้งหมดของวงจร โดยมีไมโครคอลโทรลเลอร์เป็นตวัสั่งการควบคุมตวัหลกั โดยจะส่ง
สัญญาณเอาต์พุต 5 โวลลใ์นพอต์ท B0-B7 พร้อมกบัสัญญาณพลัส์ ไปยงับอร์ดไดร์ท่ีจะมีหน้าท่ี
แปลงสัญญาณพัลส์ท่ีได้จากไมโครคอลโทรลเลอร์ให้เป็นกระแสไฟฟ้า 0 โวลล์ – 12 โวลล ์
สามารถควบคุมมอเตอร์ไดต้ามสญัญาณพลัส์ท่ีส่งมาจากไมโครคอนโทรเลอร์ตามโปรแกรมท่ีเขียน
ไว้ โดยในงานวิจัยน้ีได้ท าการเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ในการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรง 12 โวลลใ์ชใ้นการควบคุมมอเตอร์ขบัเคล่ือนทั้ง 2 ขา้ง, มอเตอร์แปรงขดัตะกอน ของ
หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า 
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3.6  การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอปุกรณ์ไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลล์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.12  การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลล ์

 
การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลลจ์ะมี

การเช่ือมต่อโดยเร่ิมจากไฟฟ้ากระแสสลับ 220 โวลล์ผ่านตัวแปลงสัญญาณไฟฟ้าท่ีเรียกว่า 
สวิทชช่ิ์งเพาเวอร์ซพัพลาย จากไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลลเ์ป็นไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลล ์โดยจะ
เป็นไฟเล้ียงเฉพาะไมโครคอนโทรเลอร์เท่านั้น โดยไมโครคอนโทรลเลอร์จะส่งสัญญาณเอาต์พุท
ในพอต์ทD0-D7 ไปย ังบอร์ดออฟโต้ โดยจะมีหน้า ท่ี เป ล่ียนไฟฟ้ากระแสตรงท่ีได้จาก
ไมโครคอนโทรเลอร์ 5 โวลล ์เป็นไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลล ์แลว้ส่งผ่านไปยงั แมกเนติกส์คอน
แทคเตอร์ มีหนา้ท่ีเสมือนสวิตชท่ี์สัง่การดว้ยกระแสไฟฟ้า 12 โวลล ์สั่งการให้หน้าคอนเทคสัมผสั
กนั โดยจะท าการเช่ือมอุปกรณ์ไฟฟ้าผา่นหนา้คอนเทคของแมกเนติกส์คอนแทคเตอร์ เม่ือมีการสั่ง
การมาจากไมโครคอนโทรเลอร์นั้น หน้าสัมผสัคอนเทคจะเช่ือมต่อกนัท าให้อุปกรณ์ไฟฟ้านั้ น
สามารถท างานข้ึนมาโดยในงานวิจัยน้ีไดท้  าการเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์
ไฟฟ้ากระแสสลบั 220 โวลล ์ใชใ้นการควบคุมป้ัมน ้ าสูบตะกอน, ไฟส่องสว่างใตน้ ้ า ของหุ่นยนต์
ดูดตะกอนใตน้ ้ า 
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3.7  การออกแบบการการเช่ือมต่อทางอเิลก็ทรอนกิส์ของอปุกรณ์เข้าสู่ตวัประมวลผล 

 
ภาพที่ 3.13  การเช่ือมต่อทางอิเลก็ทรอนิกส์ของอุปกรณ์เขา้สู่ตวัประมวลผล 
 

ก า ร เ ช่ื อม ต่ อ อุ ปก ร ณ์ อิ เ ล็ ก ท รอ นิ ก ส์ส าห รั บควบ คุ มและสั่ ง ก า ร  โ ด ย มี
ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวักลางก าหนดเอาต์พุตเป็น PORTA ของ Microcontroller นั้นต่อกบั 
Relay ทั้งหมด Relay จะท างานแยกส่วนเช่น Relay4 ตวัแรกท าหนา้ท่ีควบคุมการท างานของระบบ
ขบัเคล่ือนของหุ่นยนตใ์นการเคล่ือนท่ีแบบ เดินหน้า ถอยหลงั เล้ียวซา้ยและเล้ียวขวา ส่วน Relay 
อีก 2 ตวัมีหนา้ท่ีสัง่ให ้Megnetic ท างาน โดยMegnetic จะสัง่การใหร้ะบบไฟส่องสว่างกบัระบบป้ัม
ดูดตะกอนท างาน ส่วนทางDriver Motor Circuit จะเช่ือมต่อกบั PORTB ซ่ึงใน PORTB นั้นจะมี
สญัญาณพลัลค์วบคุมความเร็วของมอเตอร์ของแปรงท าความสะอาด 

Digital Signal คือ สญัญาณรูปแบบดิจิตอลโดยมีตวับอกสญัญาณเป็น 0 กบั 1 เท่านั้น 
PWM (Pulse width modulation) คือสัญญาณท่ีใช้ในการควบคุมความเร็วโดยการ

ก าหนดจากความกวา้งของช่วงสญัญาณ ทั้งน้ีสญัญาณ PWM จะเป็นการส่งสญัญาณสลบัระหว่าง 0 
กบั 1 ดว้ยความถ่ีประมาณ 50 Hz 

DPU
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3.8  การออกแบบส่วนตดิต่อผสานกราฟิก 
ส่วนผสานกราฟิก หรือ GUI นั้นเป็นอีกหน่ึงส่วนท่ีใช้อ  านวยความสะดวกให้แก่

ผูป้ฏิบติังานโดยท่ีผูป้ฏิบติังานสามารถควบคุมและสั่งการผ่านส่วนผสานกราฟิกน้ีโดยท่ีส่วนผ่าน
กราฟิกจะท าการติดต่อไปยงัส่วนควบคุมและสั่งการอีกทีโดยท่ีผูป้ฏิบติังานจะตอ้งท าการเลือก
ช่องทางการเช่ือมต่อก่อนถึงจะสามารถใชง้านส่วนผานกราฟิกได ้

3.8.1  การติดต่อระหว่างกลอ้งกบั GUI 
การติดต่อระหว่างกลอ้งกบั GUI ท าการรับส่งขอ้มูลผ่านทางสาย USB ซ่ึงจะให้การ

รับส่งขอ้มลูไดค้วามเร็วสูงกว่าแต่จะมีปัญหาในการรับส่งขอ้มลูหากมีระยะทางท่ียาวเกินไป ซ่ึงภาพ
ท่ีไดม้าจากส่วนถ่ายทอดสัญญาณภาพนั้นจะส่งสัญญาณภาพมาท่ี GUI โดยGUI จะแบ่งสัญญาณ
ภาพเหล่านั้นออกเป็นเฟรมภาพแลว้น ามาเปิดซอ้นกนัโดยผา่นไลบาร่ี Aforgeโดยท่ีเฟรมภาพแต่ละ
เฟรมท่ีถกูแบ่งนั้นจะมีช่ือไฟลเ์ดียวกนัและนามสกุลเดียวกนั  

โดยการใชไ้ลบาร่ี Aforge นั้นจะเป็นการใชไ้ลบาร่ีตรงท่ีสามารถท างานไดโ้ดยข้ึนตรง
กับโปรแกรม Microsoft Visual Studio ได้โดยตรงโดยไม่จ  าเป็นต้องผ่านกระบวนการของ 
OPENCV ซ่ึงการผ่านกระบวนการท่ีตอ้งใชก้ารค านวณมากนั้นจะส่งผลให้ Frame Rate ต ่าลงอีก
ดว้ยซ่ึงจากโครงงานของหุ่นยนต์ดูดตะกอนน้ีให้ความส าคญักับการตอบสนองของภาพมากจ้ึง
จ าเป็นตอ้งค านึงถึง Frame Rate ท่ีมากเป็นดว้ย 

AFORGE จะไดค่้า Frame Rate อยู่ท่ี 25-30Frame/Sec ซ่ึงในแต่ละกระบวนการนั้นมี
ขอ้ดีและขอ้เสียแตกต่างกนัออกไป โครงงานวิจยัน้ีจึงเลือกใช ้AFORGE มาประมวลผลการท างาน 

3.8.2  การติดต่อระหว่างหุ่นยนตก์บั GUI  
การติดต่อระหว่างหุ่นยนตก์บั GUI นั้นสามารถรับส่งขอ้มลูค าสัง่ผา่นทางสายเคเบ้ิล ซ่ึง

ตอ้งมีชุดควบคุมและสั่งการไวค้อยแปลค าสั่งให้ก่อนส่งค าสั่งนั้นให้หุ่นยนต์อีกทอดหน่ึง โดยท่ี
ระหว่าง GUI กบัชุดควบคุมและสัง่การนั้น จะท าการรับส่งขอ้มูลกนัโดยผ่านสายสัญญาณ RS232 
โดยท่ีขอ้มูลท่ี GUI จะส่งให้กบัทางหุ่นยนต์ นั้นจะมีขอ้มูลของการเคล่ือนท่ีและการปรับมุมมอง
การมองภาพจะแบ่งออกเป็นดงัน้ี  

การเคล่ือนท่ีไปดา้นหนา้ GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “W” 
การเคล่ือนท่ีไปดา้นหลงั GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “S” 
การเคล่ือนท่ีไปดา้นซา้ย GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “A” 
การเคล่ือนท่ีไปดา้นขวา GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “D” 
การเปิดระบบส่องสว่าง GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “L” 
การเปิดระบบป้ัมดูดตะกอน GUI จะส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString “P” 

DPU
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การเปิดระบบแปรงท าความสะอาดตะกอน GUI จะส่งขอ้มลูเป็น String “B” 
การเปิดการท างานของจอยควบคุมGUI จะท าการเปิดโปรแกรม JoyToKey.exe เพื่อให ้

even ของจอยทุกปุ่มส่งขอ้มลูเป็นรูปแบบString ตามท่ีไดก้  าหนดไวข้องแต่ละการท างาน 
โดยท่ีทุกค าสัง่ท่ีสัง่การผ่าน GUI นั้นจะถูกน าไปประมวลผลตามเง่ือนไขในส่วนของ 

Update Status Center ซ่ึงจะถกูระบุไวท้ั้งหมดว่าถา้หากมีค าสัง่ใหหุ่้นยนตท์ างานในส่วนไหนก็ตาม 
เม่ือเขา้ค  าสัง่แลว้นั้นจะตอ้งส่งขอ้มลูในรูปแบบString และบนหนา้จอ GUI นั้นจะตอ้งแสดงค่าการ
ท างานเพราะเน่ืองจากว่าถา้หากไม่มีการบงัคบัหุ่นยนต์ผ่านทาง GUI แต่บงัคบัหุ่นยนต์ผ่านทางชุด
ควบคุมนั้นส่วนของชุดควบคุมและสัง่การก็จะส่ง Sting ดงักล่าวกลบัคืนมายงั GUI เพื่อน าค่าต่างๆ
นั้นไปประมวลผลเพื่อแสดงสถานะต่างของหุ่นยนตบ์น GUI เช่นเดียวกนั 
 
3.9  การออกแบบส่วนของโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ 

การออกแบบส่วนของโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์นั้น จะถูกออกแบบระบบการท างาน
ทั้งหมดจาก ส่ิงท่ีตอ้งการใหหุ่้นยนตท์ างานได ้โดยท่ีตอ้งแบ่งส่วนการท างานอ่ืนๆท่ีไม่เก่ียวขอ้งกบั 
ควบคุมออกเพราะเน่ืองจาก หน่วยประมวลผลของไมโครคอนโทรเลอร์มีจ  ากัดแมจ้ะสามารถ
รองรับไดห้มดแต่ก็จะมีผลกบัประสิทธิภาพของการท างานดว้ย  

โดยหลกัๆของการออกแบบส่วนโปรแกรมควบหุ่นยนต์นั้นจะเก่ียวขอ้งกบัการท างาน
ในการขับเคล่ือนเป็นหลกั โดยท่ีจะตอ้งมีการสั่งการจากไมโครคอนโทรเลอร์เพื่อไปบงัคบักับ
อุปกรณ์ต่างๆ เช่นหากจะตอ้งการใหร้ะบบขบัเคล่ือนท่ี 1 ท างานจะตอ้งสัง่การผา่นวงจรขบัมอเตอร์
ก่อนและในเวลาเดียวกนัส่วนควบคุมและสั่งการจะตอ้งท าการผสานงานกบัส่วนของส่วนผสาน
กราฟิก อีกดว้ยเพื่อความสะดวกในการท างานโดยท่ีไมโครคอนโทลเลอร์จะรับค าสัง่จากส่วนผสาน
กราฟิก โดยท่ีรับค่าการสั่งการมาเป็นรูปแบบString และถึงจะน า String นั้นไปเทียบขอ้มูลว่าให้
ท างานในส่วนไหน 

นอกจากน้ียงัตอ้งมีการเปิดส่วนการเช่ือมต่อส าหรับอุปกรณ์อ่ืนๆไวด้ว้ยซ่ึงในแต่ละ
อุปกรณ์นั้นจะมีการใชง้านต่างกนัเช่น อุปกรณ์ชุดควบคุมนั้นส่งสัญญาณแบบ Analog ดงันั้นการ
เช่ือมต่อ PORT เราจึงจ าเป็นต้องต่อกบั PORT ของส่วนประมวลผลท่ีมีการแปลงสัญญาณจาก 
Analog เป็น Digital ดว้ย 
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3.9.1  Use Case Diagram ของชุดควบคุมและสัง่การ 
 
 
 
 
 
 
           
           
           
           
           
           
           
           
           
           
      
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.14   Use Case Diagramของชุดควบคุมและสัง่การ 

ควบคุมการท างานผา่นชุดความคุม 

ควบคุมการท างานผา่นส่วนผสานกราฟิก 

ดูภาพจากจอรับสญัญาณภาพ 

ควบคุมการท างานส่วนเปิด-ปิดสญัญาณภาพ 

ควบคุมการเลือกช่องสญัญาณการเช่ือมต่อ 

ควบคุมการเลือกกลอ้งรับสญัญาณภาพ 

USER 

Login 
 

ควบคุมการบนัทึกภาพถ่ายและภาพวิดีโอ 
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3.9.2  UML Sequence Diagram การท างานผา่น Login 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.15  UML Sequence Diagram ของการท างานผา่น Login 
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เพื่อเชค็ขอ้มูลใหถู้กตอ้ง 
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ขอ้มูล login ตรง 
พร้อมใชง้าน GUI 
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3.9.3  UML Sequence Diagram การควบคุมการท างานผา่นชุดควบคุม 
 
 
 
           
      
         
           
           
           
    

 
 
 
 

 
 
 
ภาพที3่.16  UML Sequence Diagram ของการควบคุมการท างานผา่นชุดควบคุม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

กดปุ่มสั่งการ
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เพื่อไปสั่งการให้

ท  างาน 

 

ปุ่มสั่งการส่งสัญญาณ
อนาลอ็กของต าแหน่ง
ที่รับมาผ่าน Joytokey DPU



48 

3.9.4  UML Sequence Diagram การควบคุมผา่นส่วนผสานกราฟิก 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.17  UML Sequence Diagram ของการควบคุมผา่นส่วนผสานกราฟิก 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ส่งค  าสั่งท่ีไดรั้บเพื่อใชใ้นการท างาน 

สั่งการท างานบน GUI DPU
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3.9.5  UML Sequence Diagram การแสดงภาพจากจอรับสญัญาณ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่3.18  UML Sequence Diagram ของการแสดงภาพจากจอรับสญัญาณ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

กดปุ่ม Start Camera เพื่อสั่งให้
กลอ้งเปิดการท างาน สั่งการท างานใหก้ลอ้งเปิดการท างาน

และส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

ส่งสัญญาณภาพไปให ้GUI 
แสดงสัญญาณภาพที่ไดรั้บ 

DPU
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3.9.6  UML Sequence Diagram การท างานส่วนเปิด-ปิดสญัญาณภาพ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.19  UML Sequence Diagram ของการท างานส่วนเปิด-ปิดสญัญาณภาพ 
 
 
 
 

กดปุ่ม Start Camera เพื่อสั่งให้
กลอ้งเปิดการท างาน สั่งการท างานใหก้ลอ้งเปิดการท างาน

และส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

ส่งสัญญาณภาพไปที่GUI 

แสดงสัญญาณภาพที่ไดรั้บ 

กดปุ่ ม Stop Camera เพื่อสั่งให้
กลอ้งปิดการท างาน 

สั่งการท างานใหก้ลอ้งปิดการท างาน
และยกเลิกส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

ยกเลิกการส่งสัญญาณภาพไปที่ GUI 
ตดัแสดงสัญญาณภาพที่และแสดง

หนา้จอปกติ 
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3.9.7  UML Sequence Diagram การควบคุมการเลือกกลอ้งรับสญัญาณภาพ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.20  UML Sequence Diagram ของการควบคุมการเลือกกลอ้งรับสญัญาณภาพ 
 
 
 
 
 
 
 

กดปุ่มเลือกกลอ้งเพื่อสั่งใหก้ลอ้งท่ี
ถูกเลือกเปิดการท างาน 

สั่งการท างานใหก้ลอ้งท่ีถูกเลือกเปิด
การท างานและส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

ส่งสัญญาณภาพไปที่GUI 

แสดงสัญญาณภาพที่ไดรั้บ 

DPU
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3.9.8  UML Sequence Diagram การควบคุมการเลือกช่องสญัญาณการเช่ือมต่อ  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.21  UML Sequence Diagram ของการควบคุมการเลือกช่องสญัญาณการเช่ือมต่อ 
 
 
 
 
 

ส่งสัญญาณการเช่ือมต่อผ่านสาย RS232 

กดปุ่ม CONNECT เพื่อเปิดการเช่ือมต่อ 

ส่งค่าการเช่ือมต่อตาม Com Port ที่
เลือกเพื่อเช่ือมต่อผ่านสาย RS232 

เปิดช่องสัญญาณและรอรับค าสั่ง 

DPU
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3.9.9  UML Sequence Diagram การควบคุมการบนัทึกภาพถ่ายและภาพวิดีโอ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.22  UML Sequence Diagram ของการควบคุมการบนัทึกภาพถ่ายและภาพวิดีโอ 
 

ส่งสัญญาณภาพไปให ้GUI 

กดปุ่ม Start Camera เพื่อสั่งให้
กลอ้งเปิดการท างาน 

สั่งการท างานใหก้ลอ้งเปิดการท างาน
และส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

แสดงสัญญาณภาพที่ไดรั้บ 

กดปุ่ม Capture เพื่อสั่งให้
บนัทึกภาพถ่าย 

สั่งการท างานใหก้ลอ้งปิดการท างาน
และยกเลิกส่งสัญญาณภาพกลบัมา 

ยกเลิกการส่งสัญญาณภาพไปให ้GUI 

แสดงภาพที่ถ่ายบนหนา้ต่างใหม่ 

กดปุ่ม Start Record เพื่อสั่งให้
บนัทึกภาพวิดีโอ 

ตดัการบนัทึกภาพวิดีโอ และปุ่ มแสดง
สถานะปกติ 

กดปุ่ม Start Record เพื่อสั่งให้
บนัทึกภาพวิดีโอ 
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3.9.10  หนา้ต่างของ Loginเขา้ใชร้ะบบ 

 
ภาพที่ 3.23  ส่วนของหนา้ต่างของ Login เขา้ใชร้ะบบ 

 
ช่องUSERNAME ใส่ขอ้มลูช่ือผูใ้ช ้
ช่องPASSWORD กรอกขอ้มลูรหสัผา่นของผูใ้ช ้
ปุ่ม LOGIN ยืน่ยนัการเขา้ใชง้าน 

3.9.11  หนา้ต่างการเพ่ิมและลบขอ้มลูของผูใ้ช ้
 

 
ภาพที่ 3.24  รายละเอียดหนา้ต่างการเพ่ิมและลบขอ้มลูของผูใ้ช ้

4 

5 

6 

8 

2 

1 

7 

3 
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ผูจ้ดัการระบบสามารถเพ่ิมและลบขอ้มลูของผูใ้ช ้และท าการตรวจสอบการท างานของ
ผูใ้ชใ้นตารางน้ีจะแสดง ID ช่ือใช ้ ช่ือเล่นและเบอร์โทร แต่ในส่วนของรหัสผ่านระบบจะไม่แสดง
รหสัเพราะระบบจะท าการเขา้รหสัเพื่อป้องกนัรหสัของผูใ้ชเ้พื่อความปลอดภยัของการใชง้านโดย
แสดงรายละเอียดการใชง้านมีดงัน้ี 

หมายเลข  1.  ช่องกรอกช่ือของผูใ้ช ้
หมายเลข  2.  ช่องกรอกรหสัผา่น 
หมายเลข  3.  ช่องกรอกช่ือเล่น 
หมายเลข  4.  ช่องกรอกเบอร์โทร 
หมายเลข  5.  ปุ่มยืน่ยนัการเพ่ิมขอ้มลูของผูใ้ช ้
หมายเลข  6.  ปุ่มเพื่อท าการลบขอ้มลูผูใ้ช ้
หมายเลข  7.  Row Table แสดงรายช่ือของผูใ้ชท่ี้ตอ้งการลบ  
หมายเลข  8.  ปุ่มแสดงตารางขอ้มลูการท างานของผูใ้ชท้ั้งหมด 

3.9.12  การตรวจสอบการท างานตารางของ User 
ผูจ้ดัการระบบเป็นผูต้รวจสอบผูใ้ชโ้ดยตารางน้ีจะแสดงรายละเอียดการท างาน ช่ือของ

ผูใ้ช ้เวลาเขา้ เวลาออกของการใชง้านในแต่ละคร้ัง สถานท่ี ราคา ในตารางน้ีสามารถท าการเลือกดู
ขอ้มลูของผูใ้ชแ้ต่ละคนได ้

 

 
 
ภาพที่ 3.25  สถานการณ์ท างานของหนา้ตารางการตรวจสอบการท างาน 
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3.9.13  ส่วนของการตรวจสอบตารางขอ้มลูของภาพและวดีีโอของผูใ้ช ้
การแสดงข้อมูลภาพและวีดีโอและท่ีอยู่ของไฟล์ภาพและวีดีโอว่าจัดเก็บอยู่ใน

ฐานขอ้มลูส่วนใด ในตารางน้ีระบบจะท าการแสดงท่ีอยูข่องไฟล ์ซ่ึงระบบจะท าการสร้างโฟลเดอร์
ใหม่ของแต่ละผูใ้ชใ้ห ้โดยผูจ้ดัการระบบสามารถเขา้ไปดูภาพและวีดีโอท่ีบนัทึกไวไ้ด ้

 

 
 

ภาพที่ 3.26  สถานการณ์ท างานของหนา้ขอ้มลูภาพและวีดีโอ 
 

3.9.14  หนา้ต่างการใชง้าน GUI  

 

ภาพที่ 3.27  หนา้ต่างการใชง้าน GUI 

DPU
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หนา้ต่างการใชง้าน GUIมีรายละเอียดดงัน้ี 
หมายเลข 1.   ใชC้onnect เช่ือมต่อกบั Serial Port 
หมายเลข 2.   แสดงผลสถานการณ์เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์
หมายเลข 3.   ควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์
หมายเลข 4.   เปิด-ปิด JoyToKeyท่ีเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ Joystick 
หมายเลข 5.   เปิดระบบส่องสว่างใตน้ ้ า 
หมายเลข 6.   เปิด-ปิด ระบบดูดตะกอน 
หมายเลข 7.   เปิด-ปิด ระบบแปรงท าความสะอาดตะกอน 
หมายเลข 8.   หนา้จอแสดงถ่ายทอดสญัญาณภาพ 
หมายเลข 9.   ส่วนแสดงอุปกรณ์ท่ีเช่ือมต่อของการถ่ายทอดสญัญาณภาพ 
หมายเลข 10.เปิด-ปิดการรับสญัญาณภาพ 
หมายเลข 11.ตั้งค่าต่างๆของกลอ้ง 
หมายเลข 12.ใชใ้นการบนัทึกภาพ 
หมายเลข 13.ใชใ้นการบนัทึกวิดิโอ 
หมายเลข 14.บอกสถานะของเวลาในการบนัทึกวดีิโอตั้งแต่เร่ิมตน้จนถึงส้ินสุด 
หมายเลข 15.ปุ่มปิดโปรแกรม 
หมายเลข 16. ส่วนการท างานของกลอ้ง 2 ท่ีเหมือนกบัการท างานของกลอ้งท่ี 1  

 
3.10  การออกแบบส่วนฐานข้อมูล(Database) เพือ่ตดิต่อกบัส่วนประสานกราฟฟิก (GUI) 

การติดต่อฐานข้อมูล Databaseนั้นเป็นอีกหน่ึงส่วนท่ีใช้อ  านวยความสะดวกให้แก่
ผูป้ฏิบติังานโดยสามารถเก็บขอ้มลูของการท างานแต่ละส่วนได ้ซ้ึงจะสามารถท าการตรวจสอบการ
ท างานของแต่คร้ังไดเ้ก็บขอ้มูลการท างานท่ี Admin เป็นผูต้รวจสอบขอ้มูลของ User เช่น ช่ือของ 
User เวลาเขา้และออกของการใชง้าน สถานท่ี ราคา รายละเอียดการท างาน และ ซึงระบบจะท าการ
สร้าง New folder ของแต่ละ User และเก็บขอ้มลูท่ีอยูข่องไฟลภ์าพและวิดีโอท่ีบนัทึกไวข้องแต่ละ 
User ซ่ึงจะเก็บขอ้มลูรายละเอียดของภาพและวิดีโอ 
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3.10.1  ER-Diagram 

 
ภาพที ่3.28  ER-Diagram แสดงการท างานของฐานขอ้มลู 
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ลบขอ้มูล 

เพิ่มขอ้มูล 

Login 

เกบ็ขอ้มูล 

3.10.2  Use Case Diagram การจดัการขอ้มลูผูใ้ชข้อง Admin 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.29  UseCase Diagram การจดัการขอ้มลูผูใ้ชข้อง Admin 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Admin DPU
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3.10.3  UML Sequence Diagram การเขา้ระบบของ Admin 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่3.30  UML Sequence Diagram การเขา้ระบบของ Admin 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    Admin  Database 

เขา้สู่ระบบผูใ้ช ้

ส่งขอ้มูลผูใ้ช ้

ส่งขอ้มลูผูใ้ชก้ลบั 
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ท าการกดปุ่มเพ่ิมขอ้มลู 

ท าการเก็บขอ้มลูของผูใ้ช ้

แสดงขอ้มลูท่ีเพ่ิมให ้Admin 

3.10.4  UML Sequence Diagram การเพ่ิมขอ้มลูของผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.31  UML Sequence Diagram การเพ่ิมขอ้มลูผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    Admin  Database 

แสดงสถานะการเพ่ิมขอ้มลู 

Adminท าการเพ่ิมขอ้มลูของ User 

ส่งขอ้มลูล่าสุด 
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ท าการเลือกช่ือผูใ้ชท่ี้ตอ้งการ 
ท าการส่งขอ้มลูช่ือผูใ้ชท่ี้ตอ้งการ 

ส่งขอ้มลูการลบ 

แสดงรายช่ือผูใ้ชท่ี้ถกูลบ 

3.10.5 UML Sequence Diagram การลบขอ้มลูผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.32  UML Sequence Diagram การลบขอ้มลูผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 

แสดงรายช่ือผูใ้ช ้

    Admin  Database 
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แสดงรายละเอียดการท างาน 
สถานท่ี และค่าบริการ 

แสดงสถานะการปิดระบบการท างาน 

แสดงสถานะการท างานของ 
User เมื่อท าการ Login เขา้มา ท าการเก็บขอ้มลู ว/ด/ป และเวลา

ท่ีเร่ิมการท างานของ ผูใ้ช ้
เมื่อ User ท าการปิดระบบการท างาน 

การเก็บขอ้มลู ว/ด/ป สถานท่ี 
รายละเอียด ราคาและเวลาท่ีจบการ

ท างานของผุใ้ช ้
 

กรอกข้อมูลรายละเอยีด สถานที่  

3.10.6  UML Sequence Diagram การเก็บขอ้มลูการท างานของผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.33  UML Sequence Diagram การเก็บขอ้มลูการท างานของผูใ้ช ้
 
 
 
 
 
 
 
 

    Admin  Database 
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ท าการใส่ขอ้มลู 

แสดงสถานะรูปท่ีบนัทึก ระบบ
จะท าการเพ่ิม ช่ือของรูปและ

รายละเอียดของรูป 

แสดงสถานะหนา้ควบคุมการ
ท างานของผูใ้ช ้

เมื่อผูใ้ชท้  าการกดปุ่มCapture 

ท าการเก็บขอ้มลูของ
รูปภาพทั้งหมด 

3.10.7  UML Sequence Diagram การบนัทึกภาพการท างานของหุ่นยนต ์
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.34  UML Sequence Diagram การบนัทึกภาพการท างานของหุ่นยนต ์
 
 
 
 
 
 
 
 

    Admin  Database 
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ระบบจะท าการเพ่ิมช่ือและ
รายละเอียดของวิดีโอ 

แสดงสถานะหนา้ควบคุมการ
ท างานของผูใ้ช ้

เมื่อผูใ้ชท้  าการกดปุ่ม  
Start Recording 

ท าการใส่ขอ้มลู ท าการเก็บขอ้มลูของ
วีดีโอทั้งหมด 

3.10.8  UML Sequence Diagram การบนัทึกวิดีโอการท างานของหุ่นยนต ์
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที่ 3.35  UML Sequence Diagram การบนัทึกวดีิโอการท างานของหุ่นยนต ์
 
 
 
 
 
 
 
 

    Admin  Database 
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3.11  การวางแผนในระบบการซ่อมบ ารุง 
ในการปฏิบติังานแต่ละคร้ังนั้นนั้นอาจมีวสัดุหรืออุปกรณ์เกิดการเสียหายในระหว่าง

หรือหลงัการปฏิบติังานไดเ้น่ืองจากหุ่นยนตต์อ้งท างานใตน้ ้ าอาจเกิดกรณีท่ีวสัดุและอุปกรณ์จะพงั
หรือเสียหาย ในการวางแผนในเร่ืองของระบบซ่อมบ ารุงนั้น สามารถแบ่งออกเป็นดงัน้ี 

3.11.1  ก่อนท่ีจะน าหุ่นยนต์มาปฏิบติังานการดูดตะกอนนั้น ควรจะตรวจสอบช้ินส่วนทุก
อยา่งท่ีส าคญั เช่น กล่องไฟท่ีติดอยูด่า้นหลงัของตวัหุ่นยนต ์และอุปกรณ์ต่างๆ 

3.11.2  มีการเตรียมวสัดุหรืออุปกรณ์ส ารองไว ้ทุกสถานการณ์พร้อมท่ีจะท าการเปล่ียนหรือ
ซ่อมแซมบ ารุงไดท้นัที 

3.11.3  ขณะท่ีปฏิบติังานอยู่นั้นจะตอ้งตรวจสอบว่ามีการผิดปกติตรงส่วนไหนหรือไม่ เช่น 
เม่ือเกิดวงจรลดัไฟฟ้าข้ึนมาในขณะท่ีปฏิบัติงานอยู่นั้น อาจจะสันนิฐานได้ว่ามีน ้ าเข้าส่วนของ
อุปกรณ์ไฟฟ้าของหุ่นยนตห์รือมีปัญหาในกรณีอ่ืนๆ ดงันั้นจึงตอ้งรีบการน าหุ่นยนต์ข้ึนมาจากสระ
น ้ าทนัที และท าการตรวจสอบหุ่นยนตแ์ละอุปกรณ์ทนัที 

3.11.4  หลงัจากปฏิบติังานเสร็จแลว้จะมีเคร่ืองมือในการใชล้มเป่าหุ่นยนตเ์พ่ือไล่น ้ าท่ีเกาะอยู่
กบัตวัหุ่นยนตห์รือผา้แหง้มาซบัใหแ้หง้มากท่ีสุดเพื่อป้องกนัผลท่ีอาจจะเกิดตามมาท่ีหลงั 

3.11.5  คอยติดตามผลตลอดเวลาภายในหน่ึงปี ในเร่ืองของระบบซ่อมแซมและซ่อมบ ารุงจดั
ทีมงานท่ีมีความเช่ียวชาญโดยเฉพาะเมื่อหุ่นยนตเ์กิดมีวสัดุหรืออุปกรณ์เสียหาย จึงจะสามารถซ่อม
ไดอ้ยา่งรวดเร็วและเขา้ใจ 

3.11.6  จดัท าคู่มือบอกขั้นตอนการท างานแต่ละขั้นตอนรวมถึงวิธีการบ ารุงรักษาหุ่นยนต ์
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บทที่ 4 

การทดลอง 
 

 
 
ภาพที่ 4.1  การทดสอบประสิทธิภาพ 
 

การทดสอบประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าเป็นการทดสอบความสามารถ
ของหุ่นยนต์ในการท าความสะอาดและส ารวจภาพเหตุการณ์ใตน้ ้ าพร้อมทั้งสามารถเคล่ือนท่ีได้
ขณะปฏิบติังานในถงัพกัน ้ าประปาใตดิ้นท่ีมีความลึกไม่เกิน 5 เมตร โดยทดสอบระบบช่วยเหลือ
หุ่นยนต์ข้ึน-ลงหุ่นยนต์ และทดสอบการท างานของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ าทุกระบบ ท าการ
ควบคุมหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าพร้อมกบัท าความสะอาดโดยการดูดตะกอนข้ึนไปยงัดา้นบนของ
ถงัพักน ้ า เคล่ือนท่ีลักษณะไป-กลับรอบๆถงัพกัน ้ าพร้อมทั้ งแสดงภาพในขณะปฏิบัติงานส่ง
สญัญาณภาพไปยงัหนา้จอของระบบควบคุมท่ีอยูบ่ริเวณดา้นบนของถงัพกัน ้ าและท าการบนัทึกเวลา
ในการท าความสะอาด พร้อมท าการบนัทึกผลและรายละเอียดในการทดสอบ โดยวิธีการทดสอบ
ประสิทธิภาพมีขั้นตอนดงัน้ี 
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เตรียมหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าแลว้เปิดโปรแกรมการท างานและระบบควบคุมต่างๆ 
จากนั้นติดตั้งกล่องควบคุมแลว้เช่ือมต่อสายควบคุมต่างๆ แลว้ท าการทดสอบระบบการท างานต่างๆ
ของหุ่นยนต ์ใหพ้ร้อมก่อนการปฏิบติังานจริงจากนั้นท าการตรวจสอบจุดท่ีคาดว่าจะเป็นอุปสรรค
ปัญหากบัหุ่นยนต ์และเตรียมความพร้อมของหุ่นยนตแ์ละชุดควบคุมจากนั้นน าเชือกสลิงมาติดเขา้
กบัตวัหุ่นยนต์ท่ีไดติ้ดตั้งไวบ้ริเวณดา้นหลงัของหุ่นยนต์ เพ่ือให้หุ่นยนต์ไดโ้รยตวัลงไปใตผ้ิวน ้ า
อยา่งมีประสิทธิภาพ และน่ิมนวล เพ่ือลดความเสียหายท่ีเกิดจากการกระทบกระเทือนจากนั้นน า
หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าโรยตวัลงมาโดยสามารถควบคุมการโรยเชือกสลิงลงมาได ้เพราะผูจ้ดัท าใช้
ระบบรอกแบบควา้นไฟฟ้า เป็นระบบท่ีสามารถปรับเร็วชา้ไดท่ี้ตามตอ้งการ เพื่อลดแรงกระแทก
จากผิวน ้ าและลดความเสียหายให้แก่ช้ินส่วนของหุ่นยนต์ เม่ือหุ่นยนต์ลงสู่ด้านล่างของถงัพกัน ้ า
แลว้ จากนั้นท าการเปิดระบบดูดตะกอนและแปรงท าความสะอาดและควบคุมไปยงัจุดต่างๆจนทัว่
ถงัพกัน ้ า พร้อมทั้งสงัเกตการณ์ขณะปฏิบติังานของหุ่นยนต์จากหน้าจอประสานกราฟิกผ่านกลอ้ง
ใตน้ ้ าท่ีติดตั้งบริเวณดา้นหน้าของหุ่นยนต์และบนัทึกผลการทดสอบ ว่าหุ่นยนต์ปฏิบติัการส ารวจ
และดูดตะกอน ไปและกลบัในระยะ 25 เมตร รวมแลว้ประมาณ 50 เมตร ใชเ้วลานานเท่าไหร่และ
ประสิทธิภาพในการท าความสะอาดตะกอนมีความสะอาดก่ีเปอร์เซ็นต์ เมื่อควบคุมหุ่นยนต์ดูด
ตะกอนใตน้ ้ าปฏิบติังานท าความสะอาดไปยงัจุดต่างๆ ของถงัพกัน ้ าจนครบแลว้ จากนั้นน าหุ่นยนต์
ดูดตะกอนใต้น ้ าข้ึนมายงัด้านบนโดยใช้อุปกรณ์ช่วยเหลือดึงข้ึนมาบริเวณด้านบนของถงัพกัน ้ า 
จากนั้นตรวจสอบความเสียหายของหุ่นยนตท์ าความสะอาดส่ิงสกปรกท่ีอาจจะติดมากบัหุ่นยนต์ดูด
ตะกอนใตน้ ้ าดว้ยน ้ าสะอาด 

การวิจยัน้ีไดท้  าการทดสอบประสิทธิภาพของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าแบ่งออกเป็น 3 
ส่วน 

1) การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนต์เบ้ืองตน้ สามารถดูดตะกอนและส ารวจภาพและ
เหตุการณ์ใตน้ ้ าไดส้ามารถเดินบนทางท่ีมีสภาพพ้ืนผวิขรุขระไดแ้ละสามารถด าเนินปฏิบติัการวิ่งใน
สระน ้ าท่ีมีความลึกไม่เกิน 5 เมตรได ้ 

2) การปฏิบติังานในสถานท่ีท่ีไดท้ าการจ าลองขนาดกวา้ง 15 เมตร ยาว 25 เมตรก็คือ
สระน ้ าของมหาวิทยาลยัธุรกิจบัณฑิตย ์โดยได้จ  าลองวิ่งและส ารวจภาพในขณะด าเนินการดูด
ตะกอนส่งผลมายงักล่องควบคุมท่ีอยู่ด้านบนของสระน ้ า หุ่นยนต์ส ารวจและดูดตะกอนต้อง
เคล่ือนท่ีไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพและแสดงผลมาอย่างชดัเจน และเพ่ือท าการคน้หาส่ิงสกปรกหรือ
ส่ิงปฏิกูลได ้จะตอ้งมีการใชก้ลอ้งในการคน้หาส่ิงสกปรกหรือส่ิงปฏิกูลซ่ึงไดท้ าการวิ่งไปยงัจุด
ต่างๆ โดยไดท้ าการบนัทึกเวลาในการคน้หาสกปรกหรือส่ิงปฏิกูลในแต่ละพ้ืนท่ี พร้อมทั้งท าการ
บนัทึกผลการทดลอง 
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3) การปฎิบติังานในสถานท่ีจริงท่ีถงัพกัน ้ าขนาดใหญ่ ณ ท่ีการประปานครหลวง สาขา
พญาไท ซ่ึงมีการทดสอบจริงแบบเต็มรูปแบบ ไดท้ าการทดสอบระบบของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า
ทุกระบบและได้ท าการบันทึกผลการทดสอบ และมีการตรวจวดัประสิทธิภาพในการท าความ
สะอาด อยูท่ี่ 90-95% และใชเ้วลาในการท างานประมาณ 1-2 ชัว่โมง 

 
4.1  การทดสอบประสิทธิภาพระบบกนัน า้ของกล่องจ่ายกระแสไฟฟ้า 

4.1.1  การทดสอบโดยจ าลองอ่างน ้ าท่ีมีความลึกอยูป่ระมาณ 1 เมตร เพ่ือการทดสอบแรงดนัน ้ า
เพ่ือตรวจสอบการป้องกนัน ้ าเขา้กล่องจ่ายกระแสไฟฟ้าท่ีติดตั้งอยู่บริเวณดา้นหลงัของหุ่นยนต์การ
ตรวจเช็คกล่องจ่ายกระแสไฟฟ้า ว่าระบบกนัน ้ ามีจุดร่ัวซึมส่วนใดบา้ง หรือมีน ้ าเขา้ดา้นไหนของ
กล่องบา้ง ดงัภาพท่ี 4.2 

 

 

 
ภาพที ่4.2  การหาจุดร่ัวซึมและหาจุดท่ีน ้ าซึมเขา้ภายในกล่องเพ่ือทดสอบและแกไ้ขระบบกนัน ้ า 
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4.2  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนต์ 
4.2.1  การทดสอบความสามารถในการดูดตะกอนของบ่อน ้ าจ  าลองท่ีมีความลึก 0.8 เมตร ซ่ึงได้

มีการออกแบบหุ่นยนต ์สามารถเคล่ือนท่ีไดท่ี้มีความลึกไม่เกิน 5 เมตร และไดท้ าการทดสอบเป็น
จ านวน 3 รอบ รอบละ 3 เมตร รวมแลว้ประมาณ 10 เมตร ไปและกลบัดงัภาพท่ี 4.3 

 

 
 

ภาพที่ 4.3  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าท่ีมีความลึก 0.8 เมตร 
 

4.2.2  ความสามารถเคล่ือนท่ีบนทางท่ีมีสภาพพ้ืนผิวมนัหรือพ้ืนผิวล่ืนโดยไดท้ าการจ าลอง
พ้ืนท่ีผวิโดยใชส้ระน ้ าท่ีปูพ้ืนโดยกระเบ้ืองเซรามิกและพ้ืนปูนซีเมนตท์ัว่ๆ ไป ซ่ึงมีความล่ืนและความ
หนืดท่ีแตกต่างกนัออกไป เพื่อใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ีในการทดสอบและปฏิบติังาน ในการทดสอบ 2 คร้ัง 
หุ่นยนตส์ามารถเคล่ือนท่ีผา่นสภาพพ้ืนผวิไดจ้ริงดงัรูปท่ี 4.4 

ภาพที่ 4.4  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนตใ์นการเคล่ือนท่ีท่ีมีสภาพพ้ืนผวิมนัและหยาบ 

DPU



71 

4.2.3  ความสามารถปฏิบติังานในแอ่งน ้ าท่ีมีความลึกไม่เกิน 2 เมตรในการทดสอบจ านวน 3 
คร้ังหุ่นยนตส์ามารถเคล่ือนท่ีไดจ้ริง ดงัภาพท่ี 4.5 

 

 
 

ภาพที่ 4.5  การทดสอบประสิทธิภาพในการเคล่ือนท่ีภายในแอ่งน ้ าท่ีมีความลึกไม่เกิน 2 เมตร 
 

4.2.4  การทดสอบประสิทธิภาพในการปฏิบติังานในตอนกลางคืนในท่ีมืดหรือแสงสว่างเขา้ไม่
ถึงโดยมีการใชไ้ฟส่องในการปฏิบติังาน เพื่อทดสอบประสิทธิภาพและความสามารถของโคมไฟ
ของตวัหุ่นยนตใ์นกาด าเนินงานเพื่อการส ารวจและดูดตะกอนดงัภาพท่ี 4.6 

ภาพที่ 4.6  การทดสอบประสิทธิภาพไฟส่องสว่างของตวัหุ่นยนตด์ดูตะกอนใตน้ ้ า 
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4.3  ทดสอบการถ่ายทอดสัญญาณภาพ 
การแสดงผลใน GUI ก็จะปรากฏภาพของกลอ้งท่ีท างานอยู ่ในการทดสอบกลอ้งจะเห็น

ไดว้่า มีจ  านวนเฟรม = อตัราเฟรมเรท 30 เฟรมต่อวินาที และมีสัญญาณรบกวนในการประมวลผล
ของกลอ้งเมื่อท าการปิดไฟส่องสว่างหรือท าให้แสงสว่างภายในกลอ้งมืด จะเห็นการท างานของ
ระบบอินฟาเรท (มองเห็นเป็นภาพขาวด า) จากนั้นก็ท าการเปิดไฟส่องสว่างให้กบัหุ่นสถานะของ
กลอ้งก็เปล่ียนเป็นภาพสี 

 
ภาพที ่4.7  ความแตกต่างของภาพขณะท่ีอินฟาเรทท างานกบัใชไ้ฟส่องสว่าง 
 

4.3.1  การทดสอบประสิทธิภาพของกลอ้งผ่าน GUI ถา้มีการตดัสัญญาณภาพหรือตดัสัญญาณ
ไฟจากชุดควบคุมโดยไม่ไดส้ัง่หยดุการท างานจาก GUI ก็จะแสดงเป็นภาพมืด (มองเห็นเป็นภาพสี
ด ามืดสนิท) จากการทดสอบกลอ้งในท่ีท่ีมีความสว่างมากเกินไปก็จะท าให้มองเห็นไดไ้ม่ชดัเพราะ
มีการยอ้นแสงเขา้และถา้อยู่ในท่ีท่ีมีความลึกมากๆ มีตะกอนเยอะและ มีน ้ าขุ่นๆ จะท าให้มองไม่
ออกเลยว่าอยูส่่วนไหนของภารกิจหรือท าอะไรอยูใ่นขณะนั้น 

 

 

ภาพที ่4.8  ภาพของกลอ้งเมื่อโดนตดัสญัญาณ (มองเห็นเป็นภาพสีด ามืด) 
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ภาพที ่4.9  สถานท่ีมีแสงสว่างมากเกินไปกบัมีตะกอนเยอะและน ้ าขุ่น 
 

4.3.2  การทดสอบการตั้งค่าของกลอ้งผ่าน GUI ปรับความคมชดั ปรับรายละเอียดการท างาน
ของภาพก็จะเปล่ียนไปในรูปแบบหรือมุมมองต่างๆตามท่ีเราก  าหนดและในการตั้งค่าข้ึนอยู่ก ับ 
Driver ของกลอ้งแต่ละตวัว่ามีคุณสมบติัในปรับหรือตั้งค่าไดม้ากนอ้ยเพียงใด 

ภาพที่ 4.10  ฟังกช์นัในการตั้งค่าของกลอ้ง 
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4.4  ทดสอบการบันทกึภาพถ่าย (Capture) 
การทดสอบการถ่ายภาพโดยการกดปุ่ม Capture จากหนา้จอ GUI จากนั้นโปรแกรมจะ

ท าการจัดเก็บไฟล์ไว ้ในฐานข้อมูลของเคร่ืองคอมพิวเตอร์ ในท่ีน้ีผูจ้ ัดท าให้จัดเก็บไว้ท่ีไดร์
C:\NewFolder\Picture\????(ช่ือผูใ้ช)้ ระบบก็จะสร้างโฟลเดอร์ใหม่ตามช่ือผูใ้ชท่ี้ Login เขา้มา เช่น 
login ด้วย  Username คือ day ท่ีอยู่ของไฟล์จะสร้างโฟล์เดอร์ใหม่ ข้ึนมา ท่ี ช่ือว่ า 
C:\NewFolder\Picture\day\???.Jpgและเมื่อเราไดใ้ส่ช่ือรูปและรายละเอียดตามท่ีGUIก าหนดใหร้ะบุ
ช่องท่ีใส่ช่ือรูปจะระบุถึงช่ือไฟลn์ame.jpg ในส่วนของรายละเอียดของรูปท่ีใส่จะมีคอมเมน้ใตรู้ป
ในไฟลn์ame.jpg และมีขนาดของภาพ 640 x 480 

 

 
 

ภาพที ่4.11  ท่ีอยูข่องไฟลรู์ป C:\NewFolder\Picture\day\test robot.jpg 
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ภาพที ่4.12  ไฟลรู์ปภาพท่ีไดจ้ากการบนัทึกจะมีคอมเมน้ใตรู้ปในไฟลภ์าพ 
 
4.5  ทดสอบการบันทกึวดิโีอ (Video Record) 

การทดสอบบันทึกวิดีโอโดยการกดปุ่ม (Start Record) จากหน้าจอ GUI จากนั้ น
โปรแกรมจะท าการบนัทึกไฟลไ์วใ้นฐานขอ้มูลของคอมพิวเตอร์ ในท่ีน้ีผูจ้ดัท าให้จดัเก็บไวไ้ดร์ 
C:\NewFolder\Video\????.AVI (ช่ือผูใ้ช)้ แลว้ก็จะสร้างโฟลเดอร์ใหม่ตามช่ือผูใ้ชท่ี้ Login เขา้มา 
เช่นlogin ด้วย Username คือ day ท่ีอยู่ของไฟล์ก็จะสร้างโฟล์เดอร์ใหม่ข้ึนมาท่ีช่ือว่า 
C:\NewFolder\Video \day\time.avi ในส่วนของช่ือไฟลห์รือ name.avi จะอฟัเดทผา่นเวลา วนั เดือน 
ปี ล่าสุด เช่น 31-3-2012 16-54-49.avi 
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ภาพที่ 4.13  ท่ีอยูข่องไฟลว์ิดีโอ C:\NewFolder\Video\???? (ช่ือผูใ้ช)้ 
 

4.5.1  ในการทดสอบบนัทึกวิดีโอจะพบว่าการบนัทึกวิดีโอของกลอ้งแต่ละตวัค่อนขา้งท่ีจะมี
ขนาดไฟลท่ี์ใหญ่พอสมควร ซ่ึงเกิดจากไฟลภ์าพท่ีรวมกนัหลายๆเฟลมเป็นวิด๊โอซ่ึงค่าความจุจะอยู่
ท่ี 1นาที ใชค้วามจุโดยประมาณเท่ากบั 91MB และมีขนาด 480 x 640 

 

 
 

ภาพที ่4.14  ไฟลว์ิดีโอท่ีไดจ้ากการบนัทึกหรือ Record 
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4.6   การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนต์ในสถานที่ทีไ่ด้ท าการจ าลอง 
 

 
 
ภาพที ่ 4.15  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าในสถานท่ีจ  าลอง 
 

4.6.1.  วิธีการด าเนินการทดลอง 
4.6.1.1   น าอุปกรณ์ช่วยเหลือวางตรงจุดวางท่ีเตรียมไว ้และเตรียมชุดควบคุมส าหรับการ

ปรับตั้งโปรแกรมการท างานและระบบควบคุมต่างๆ 
4.6.1.2  เร่ิมท าการตั้งค่าต่างๆ ของกล่องควบคุมอยู่ดา้นบนเพื่อท าการบงัคบั (Control) 

หุ่นยนตส์ ารวจและดูดตะกอนออกจากจุดเร่ิมตน้พร้อม เพ่ือท าหนา้ท่ีปฏิบติังานของหุ่นยนต ์
4.6.1.3   ท าการตรวจสอบจุดท่ีเคยเป็นอุปสรรคปัญหากบัหุ่นยนต ์และเตรียมความพร้อม

ของหุ่นยนตแ์ละระบบควบคุม (Control) 
4.6.1.4  น าสลิงมาเก่ียวเขา้กบัตวัหุ่นยนต์ท่ีไดติ้ดตั้งไวด้า้นหลงัของหุ่นยนต์ เพ่ือให้หุ่น 

ยนต์โรยตัวลงไปใต้ผิวน ้ าอย่างมีประสิทธิภาพและน่ิมนวลเพ่ือลดความเสียหายท่ีเกิดจากการ
กระทบกระเทือน 

4.6.1.5  ท าการน าหุ่นยนตส์ ารวจและดูดตะกอน ค่อยโรยตวัลงมา โดยสามารถควบคุม
การโรยสลิงลงมาได ้ใชร้ะบบลอกแบบวินซ์ (Winch) ไฟฟ้า เป็นระบบท่ีสามารถปรับเร็วชา้ไดท่ี้
ตามตอ้งการ เพ่ือลดแรงกระแทกจากผวิน ้ าและลดความเสียหายใหแ้ก่ช้ินส่วนของหุ่นยนต ์
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4.6.1.6   ท าการรัน Program ของระบบต่างๆเพื่อท าให้หุ่นยนต์ไดป้ฏิบติังานตามหน้าท่ี
และตามโปรแกรมท่ีวางไวแ้ละค่อย Stand By ต่างๆเพ่ือไม่ใหเ้กิดอนัตรายกบัหุ่นยนตแ์ละส่ิงอ่ืนๆ 

4.6.1.7  หลงัจากท าการโรยตวัหุ่นยนต์ลงไปปฏิบติังาน ให้ท าการสังเกตุการปฏิบติงาน
และเก็บผลการด าเนินงานของหุ่นยนตแ์ละเก็บผลการทดสอบ ว่าหุ่นยนต์ปฏิบติัการส ารวจและดูด
ตะกอน ไปและกลบัในระยะ 25 เมตร รวมแลว้ประมาณ 50 เมตร ใชเ้วลานานเท่าไหร่ 

4.6.1.8   ท าซ ้าจากขอ้ท่ี 4.6.1.6 อีก 1-2 รอบ ไปและกลบั แลว้ท าการจบัเวลาการเคล่ือน
ตวัและการปฏิบติังาน ว่าจะมีเวลาไปและกลบัท ากนัหรือไม่ 

4.6.1.9  ใหท้ าการเตรียมความพร้อมของหุ่นยนตแ์ละเซทระบบทุกอยา่งซ ้าอีก ตั้งแต่ขอ้ท่ี 
4.6.1.1 จนถึง 4.6.1.6 เป็นจ านวน 2 คร้ัง โดยบนัทึกลงในตารางบนัทึกผลคร้ังท่ี 2 และคร้ังท่ี 3 

4.6.1.10  ในการด าเนินการปฏิบติังานนั้นพ้ืนท่ีท่ีใชใ้นการทดสอบและทดลองผล มีระยะ
ประมาณ ความกวา้ง 15 เมตร ยาว 25 เมตร และลึกประมาณ 1.8 เมตร 

 
ภาพที่ 4.16  การด าเนินงานและปฏิบติัการส ารวจและดูดตะกอนใตน้ ้ า 

DPU



79 

4.7  รูปแบบการเคลือ่นที่ในการปฎิบัตงิานของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้  

 
ภาพที่ 4.17  รูปแบบการเคล่ือนท่ีในการปฎิบติังานของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า  
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4.8  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนต์ในการท าความสะอาดถงัพกัน า้ประปา  
การทดสอบประสิทธิภาพในการลา้งถงัพกัน ้ าประปาในในสถานท่ีจริงเป็นการทดสอบ

ในเร่ืองของประสิทธิภาพในการท าความสะอาดของหุ่นยนต์ดูดตะกอน และการค านวณเวลา
ทั้งหมดในการท างาน โดยผลการทดสอบ หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าสามารถท าความสะอาดตะกอน
ไดถึ้ง 90-95% โดยมีนกัวิชาการจากทางประปาเขา้ร่วมชมในการทดสอบดว้ย 

 

ภาพที่ 4.18  การทดสอบประสิทธิภาพหุ่นยนตใ์นการท าความสะอาดถงัพกัน ้ าประปาขนาดใหญ่  

ภาพที่ 4.19  ตะกอนท่ีออกท่อน ้ าท้ิงจากการท าความสะอาดถงัพกัน ้ าของหุ่นยนตด์ูดตะกอน 
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4.9  ผลการทดสอบทางด้านเวลาที่ใช้ในการปฏบิัตงิาน 
 
ตารางที่ 4.1  ผลการทดลองคร้ังท่ี 1  
 

ช่อง 
ทาง 

ไป, กลับ 
ในเส้นทาง 
ที่ต่างช่องกัน 

ระยะทาง 
(Meter) 

คร้ังที่  1 คร้ังที่2 คร้ังที่3 ค่าเฉล่ีย 
(Average) 

(Min) 
ไป, กลับ 

(Min) 
ไป, กลับ 

(Min) 
ไป, กลับ 

(Min) 

1 ไป 12.5 5.2 5.1 5.0 5.15 

2 กลับ 12.5 5.8 5.9 6.0 5.91 

3 ไป 12.5 5.7 6.0 5.9 5.85 

4 กลับ 12.5 5.9 5.8 5.7 5.88 

รวม 2 รอบ25 22.6 22.8 22.6 22.66 

 
ตารางที่ 4.2  ผลการทดลองคร้ังท่ี 2  
 

ช่อง 
ทาง 

ไป, กลับ 
ในเส้นทาง 
ที่ต่างช่องกัน 

ระยะทาง 
(Meter) 

คร้ังที่  1 คร้ังที่  2 คร้ังที่  3 ค่าเฉล่ีย 
(Average) 

(Min) 
ไป, กลับ 
(Min) 

ไป, กลับ 
(Min) 

ไป, กลับ 
(Min) 

1 ไป 12.5 5.4 6.1 5.5 5.66 

2 กลับ 12.5 5.9 5.9 6.0 5.93 

3 ไป 12.5 6.1 6.0 5.9 6.00 

4 กลับ 12.5 5.9 5.8 5.6 5.76 

รวม 2 รอบ 25 23.3 23.8 23.0 23.36 
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ตารางที ่ 4.3  ผลการทดลองคร้ังท่ี 3  
 

ช่อง 
ทาง 

ไป, กลับ 
ในเส้นทาง 
ที่ต่างช่องกัน 

ระยะทาง 
(Meter) 

คร้ังที่  1 คร้ังที่  2 คร้ังที่  3 ค่าเฉล่ีย 
(Average) 

(Min) 
ไป, กลับ 
(Min) 

ไป, กลับ 
(Min) 

ไป, กลับ 
(Min) 

1 ไป 12.5 5.6 6.1 5.5 5.73 

2 กลับ 12.5 6.2 5.9 6.0 6.03 

3 ไป 12.5 5.7 6.0 5.9 5.86 

4 กลับ 12.5 5.6 5.5 6.0 5.70 

รวม 2 รอบ25 23.1 23.5 23.4 23.33 

 
จะเห็นได้ว่าผลการทดลองทั้งหมด 3 ตาราง มีความแตกต่างกันท่ีเร่ืองของเวลาการ

ปฏิบติังานการดูดตะกอนไปและกลบัของหุ่นยนต์ จะมีความใกลเ้คียงกนัอยู่บา้ง แต่อาจจะมีเวลา
บางตารางท่ีเปล่ียนแปลงไปนั้นข้ึนอยู่กบัสภาพพ้ืนผิวการท างานหรือสภาวะความสกปรกของ
ตะกอน จนไปถึงการควบคุมหุ่นยนต์โดยใชก้ารความคิดและประสบการณ์ของแต่ละบุคลากรท่ี
ควบคุมดว้ยว่าจะตอ้งไปท างานซ ้าๆ อีกก่ีรอบ จึงจะสะอาดทั้งหมด 
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บทที่ 5 

วิเคราะห์ 
 

โครงงานหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ าสามารถปฏิบัติงานใต้น ้ าได้อยู่ในเกณฑ์ดี โดยท่ี
สามารถปฏิบัติงานใต้น ้ าได้อย่างต่อเน่ืองโดยไม่เกิดข้อผิดพลาดทางไฟฟ้า หรือในด้านต่างๆ 
เพียงแต่ว่าหลงัจากการใชง้านแลว้มีความจ าเป็นอยา่งยิง่ท่ีจะตอ้งท าการบ ารุงรักษาในจุดต่างๆ เช่น
ระบบหล่อล่ืนลูกปืน เพ่ือยืดอายุการใช้งานให้ดียิ่งข้ึนเป็นต้น โดยหุ่นยนต์สามารถปฏิบัติงาน
ร่วมกับส่วนการท างานต่างๆ เช่น ระบบถ่ายทอดสัญญาณภาพ ระบบสร้างแรงดูดตะกอน ชุด
ควบคุมและสัง่การ และส่วนผสานกราฟิกไดเ้ป็นอย่างดี จากโครงงานวิจยัท่ีไดท้  าการสร้างข้ึนมา
นั้นสามารถน ามาเปรียบเทียบกับหุ่นยนต์ท่ีมีการใช้งานอยู่ในปัจจุบนั ซ่ึงมีลกัษณะการท างาน
คลา้ยคลึงกนัโดยสามารถเปรียบเทียบไดเ้ป็นประเด็นหลกัๆ 3 ประเด็นคือ 

ดา้นวสัดุอุปกรณ์ท่ีใชแ้ละการออกแบบหุ่นยนต์ท่ีใชใ้นงานดูดส่ิงต่างๆใตน้ ้ านั้น ท่ีใช้
โดยส่วนใหญ่จะถกูออกแบบมาจากวสัดุจ  าพวกอลมูิเนียม สแตนเลส และพลาสติกเพราะเน่ืองจาก
สามารถทนต่อการเกิดสนิมไดเ้ป็นอยา่งดีโดยเน้นการออกแบบไปท่ีระบบการท างานอย่างง่าย ไม่
ซบัซอ้น เน่ืองจากกลุ่มผูใ้ชหุ่้นยนต์ประเภทน้ีส่วนใหญ่จะเป็นผูพ้กัอาศยัตามบ้านเรือนท่ีบริเวณ
บา้นมีสระว่ายน ้ า โดยการออกแบบรูปทรงนั้นจะออกแบบใหใ้ชง้านกบัพ้ืนท่ีท่ีเป็นพ้ืนเรียบเท่านั้น 
และใช้ลอ้ยางตีนตะขาบในการเคล่ือนทีเพียงแต่ว่าไม่ค  านึงถึงเร่ืองการล่ืนไถลเพราะหุ่นยนต์
ประเภทน้ีไม่ตอ้งค านึงถึงระยะการเดินทาง เน่ืองจากการท างานเป็นการเคล่ือนท่ีแบบอิสระตอ้งใช้
คนบงัคบั 

ดา้นการออกแบบช้ินส่วนของหุ่นยนต์ดูดตะกอนนั้นได้ถูกออกแบบมาให้สามารถ
รองรับการท างานในรูปแบบต่างๆในอนาคตไดแ้ละยงัมีส่วนช่วยในการท างานต่างๆ เพื่อให้การ
ท างานสะดวกและง่ายยิ่งข้ึนรวมทั้งมีความแม่นย  า และมีความเสถียรท่ีสูงข้ึนดว้ย โดยท่ีอุปกรณ์
อ  านวยความสะดวกต่างๆท่ีใช้งานร่วมกันกับตัวหุ่นยนต์ดูดตะกอน สามารถท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพสูงสุด 
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ภาพที่ 5.1  แผนภูมิเปรียบเทียบประสิทธิภาพการท างานของหุ่นยนต ์
 

ดา้นการท าความสะอาด จากผลการทดลองจะเห็นไดว้่าถึงแมจ้ะใชค้วามเร็วในการ
ท างานของหุ่นยนตม์ากท่ีสุดก็ไม่ไดห้มายถึงว่าการท าความสะอาดนั้นจะท าความสะอาดไดดี้ท่ีสุด 
เพราะยิง่ใชค้วามเร็วของหุ่นยนตใ์นการเคล่ือนท่ีสูงเท่าไหร่ หมายความว่าอตัราการดูดของระบบดดู
ท าความสะอาดไม่ไดดู้ดเร็วเพ่ิมข้ึนตามไปดว้ย แต่อาจจะท าใหเ้กิดความฟุ้งของตะกอนเพ่ิมมากข้ึน 
ส่วนระบบดูดท าความสะอาดก็ยงัท างานตามความเร็วรอบเท่าเดิมซ่ึงเป็นการท าให้การท าความ
สะอาดพ้ืนท่ีได้ไม่หมด ดงันั้นข้ึนอยู่กบัประสบการณ์ และความสามารถของผูป้ฏิบติังานท่ีควร
เลือกระดบัความเร็วใหเ้หมาะสมกบังาน เช่น หากท างานในพ้ืนท่ีท่ีมีตะกอนสะสมอยู่มากควรเลือก
การท างานท่ีชา้ลง เพ่ือการท าความสะอาดท่ีมากข้ึน เม่ือเปรียบเทียบกบัภาพท่ี 5.1 แผนภูมิจะแสดง
ใหเ้ห็นว่าความสะอาด (กราฟเสน้สีแดง) จะข้ึนอยูก่บัขนาดของถงัพกัน ้าประปา เน่ืองจากขนาดของ
ถงัพกัท่ีใหญ่ข้ึน อาจจะท าให้การท าความสะอาดไดอ้ย่างทัว่ถึงน้อยลง แต่ถา้ถงัพกัน ้ าประปาตาม
มาตรฐานทัว่ไปจะอยู่ท่ี 5 - 10 ตารางเมตร ตามท่ีทดลองจะเห็นไดว้่าความสะอาดจะอยู่ในระดบั 
80% - 90% ใชเ้วลาประมาณ 2 ชัว่โมงในการปฏิบติังาน (กราฟเสน้น ้ าเงิน) 
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บทที่ 6 

สรุปผลการทดลอง 
 
6.1  การบรรลุวตัถุประสงค์ 

6.1.1  สามารถออกแบบ โครงสร้างของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าโดยใชโ้ปรแกรม Solid  Work 
เพ่ือสร้างช้ินส่วนต่างๆของตวัหุ่นยนตแ์ละน าเขา้กระบวนการ CNC 

6.1.2  สามารถออกแบบและสร้างวงจรทางไฟฟ้ากบัอิเล็กทรอนิกส์ท่ีใชใ้นส่วนต่างๆ ของหุ่น 
ยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า โดยสามารถติดตั้งบนกล่องท่ีมีพ้ืนท่ีจ  ากดั และสามารถใชง้านไดเ้ป็นอยา่งดี 

6.1.3  สามารถออกแบบและติดตั้งส่วนของสร้างแรงดูดบนหุ่นยนตไ์ด ้โดยการใชป้ั้มสูบน ้ าใต้
ทอ้งเรือมาเป็นตวัสร้างแรงดูดดว้ย 

6.1.4  สามารถออกแบบโมดูลการท างานของหุ่นยนต ์โดยพฒันาลงบน Microprocessors AVR 
ไดแ้ละพฒันาโปรแกรมควบคุมส าหรับหุ่นยนตด์ูดตะกอนโดยใชภ้าษา C ได ้

6.1.5  สามารพฒันาส่วนต่อประสานกราฟิก (GUI) และติดต่อกบัส่วนคุมคุมหุ่นยนต์ไดโ้ดยใช้
ภาษา C# และยงัสามารถน าไปเป็นส่วนร่วมการใชง้านกบัหุ่นยนตด์ูดตะกอนไดเ้ป็นอยา่งดี 

6.1.6  สามารถออกแบบและพฒันา ในส่วนของฐานขอ้มูล เพื่อให้ใชร่้วมกบัส่วนต่อประสาน
กราฟิก (GUI) ได ้
 
6.2  แนวทางการพฒันา 

6.2.1  สามารถพฒันาในส่วนของอุปกรณ์เสริมต่างๆ  ท่ีจะสามารถน ามาติดตั้งบนหุ่นยนต์เพื่อ
การท างานในรูปแบบอ่ืนๆ 

6.2.2  สามารถพฒันาหุ่นยนต ์ ใหส้ามารถท างานนอกเหนือการการท าความสะอาดไดเ้ช่นเป็น
หุ่นยนตส์ ารวจใตน้ ้ า 

6.2.3  สามารถน าความรู้เก่ียวกบัการท างานของอุปกรณ์ต่างๆขณะอยูใ่ตน้ ้ าไปใชก้บังานอ่ืนๆ 
6.2.4  พฒันาระบบใหใ้ชง้านร่วมกบัระบบการท างานอ่ืนๆไดเ้ช่นระบบระบุพิกดัใตน้ ้ า 
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6.3  สรุป 
โครงงานหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ านั้นสามารถปฏิบติังานใตน้ ้ าไดอ้ยู่ในเกณฑ์ดี โดยท่ี

สามารถปฏิบติังานใตน้ ้ าไดอ้ยา่งต่อเน่ืองโดยไม่เกิดขอ้ผดิพลาดทางไฟฟ้าหรือในดา้นต่างๆเพียงแต่
ว่าหลงัจากการใชง้านแลว้มีความจ าเป็นอยา่งน้ีท่ีจะตอ้งท าการบ ารุงรักษาในจุดต่างๆเช่นระบบหล่อ
ล่ืนลกูปืนเพ่ือยดือายกุารใชง้านใหดี้ยิง่ข้ึน โดยท่ีหุ่นยนตน์ั้นสามารถปฏิบติังานร่วมกบัส่วนของการ
ท างานต่างๆเช่น ระบบถ่ายทอดสญัญาณภาพ ระบบสร้างแรงดูดตะกอน ชุดควบคุมและสัง่การ และ
ส่วนผสานกราฟิกไดเ้ป็นอยา่งดี แต่ก็มีอุปสรรคใ์นการทดสอบการท างานเช่นในกรณีของ ส่ิงท่ีจะ
น ามาดูดทดสอบ โดยปกติหุ่นยนตจ์ะถกูออกแบบมาใหดู้ดจ าพวกตะกอนต่างซ่ึงจะมีความอ่อนนุ่ม
อยูแ่ลว้ แต่ในการทดสอบเรากลบัตอ้งใชท้รายเน่ืองจากหากตอ้งรอให้ตะกอนมีการตกตะกอนนั้น
จะใชเ้วลานานและหากท าการทดสอบนั้น เม่ือต้องการท าการทดสอบใหม่ก็จะต้องรอเวลาให้
ตะกอนตกตะกอนอีกดว้ย ซ่ึงโดยรวมแลว้แมว้่าหุ่นยนตต์ะสามารถปฏิบติังานไดเ้ป็นอย่างดีแต่ก็ยงั
จะตอ้งมีการพฒันาในส่วนอ่ืนๆใหดี้ยิง่ข้ึนไปอีก 

โดยภาพรวมแลว้สามารถลดความเส่ียงท่ีจะเกิดข้ึนจากบุคลากรไดเ้ป็นอยา่งดี เน่ืองจาก
บุคลากรไม่ตอ้งปฏิบติังานในพ้ืนท่ีเส่ียง อีกทั้งยงัสามารถลดเวลาปฏิบติังานของบุคลากรจากเดิมใช้
เวลา 4-6 ชัว่โมง แต่เม่ือน าหุ่นยนตด์ูดตะกอนเขา้มาใชส้ามารถปฏิบติังานไดภ้ายในเวลา 1-2 ชัว่โมง
ซ่ึงลดเวลาปฏิบัติงานไดป้ระมาณ 2 เท่าส าหรับถงัพกัน ้ าประปามาตรฐาน 5 -10 ตางรางเมตร 
ความเร็วในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตด์ูดตะกอนอยูท่ี่ 0.5 - 1 เมตรต่อวินาที  ความสะอาดอยู่ท่ีระดบั 
80% - 90%  เม่ือเปรียบเทียบกบัหุ่นยนตจ์ากต่างประเทศแลว้ หุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ าท่ีผูจ้ดัท าได้
สร้างข้ึนน้ี สามารถใชต้น้ทุนในการผลิตท่ีถกูกว่าการน าเขา้หุ่นยนตจ์ากต่างประเทศมาใชห้ลายเท่า 
เมื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพการท างานจากต่างประเทศก็จะเห็นไดว้่าประสิทธิภาพการท างานไม่
แตกต่างกนั จึงท าใหโ้ครงงานวิจยัหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าน้ี ไดน้ าไปใชป้ฏิบติังานจริงตามอาคาร
บา้นเรือนของผูบ้ริโภคน ้ าประปา 
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คู่มอืการใช้งาน 
หุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้ส าหรับถงัพกัน า้ประปาขนาดใหญ่ 

(User’s manual) 
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5.  การดูแลรักษา........................................................................................................................ 
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บทที่ 1 
ข้อมูลพืน้ฐานการใช้งานหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้า 

 
คู่มือน้ีจดัท าเพ่ือใชใ้นการท าความเขา้ใจในการใชง้านส่วนต่างๆของหุ่นยนตด์ูดตะกอน

ใต้น ้ า โดยท่ีจะแสดงถึงส่วนต่างๆท่ีส าคัญของตัวหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้ า   อุปกรณ์ ขีด
ความสามารถ ขอ้ควรระวงั วิธีการใชง้าน และ การดูแลรักษา เพื่อให้ผูป้ฏิบติังานสามารถใชง้าน
หุ่นยนตไ์ดเ้ต็มประสิทธิภาพและเขา้ใจความสามารถของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใตน้ ้ า ไดอ้ย่างถูกวิธี 
ขั้นตอนการใชง้านหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าเบ้ืองตน้ดงัน้ี 

1. ตรวจเชค็สภาพหุ่นยนต ์สายไฟต่างๆใหพ้ร้อมใชง้าน 
2. ตรวจสอบพ้ืนท่ีปฏิบติังานมีลกัษณะเป็นแบบไหน 
3. ติดตั้งระบบรอกไฟฟ้าใหเ้หมาะสมกบัสถานท่ีปฏิบติังาน 
4. คายสายไฟออกจากโรลเก็บสายไฟทั้งหมด 
5. ติดตั้งท่อดูดตะกอนและเช่ือมต่อกบัหุ่นยนตด์ูดตะกอน 
6. น าสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต ์และสายสญัญาณภาพ เช่ือมต่อกบักล่อง

ควบคุมหุ่นยนต ์
7. ต่อ USB เขา้กบัคอมพิวเตอร์ 
8. เปิดระบบควบคุมหุ่นยนตท์ั้งหมด 
9. เปิดโปรแกรมคอนโทรลข้ึนมา 
10. เช่ือมต่อกบัระบบต่างๆของหุ่นยนต ์แลว้ทดสอบการท างาน 
11. น าสายรอกไฟฟ้าลอ็คกบัสลิงทางดา้นหลงัของหุ่นยนต ์
12. ท าการส่งหุ่นยนตล์งไปปฏิบติังานในถงัพกัน ้ าใตดิ้น 
13.  เมื่อปฏิบติังานดูดตะกอนเสร็จ ปิดสวิตซก์ล่องควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์

ทั้งหมด 
14. จากนั้นใชร้ะบบลอกดึงหุ่นยนตข้ึ์นมาบนบก 
15. ถอดสายหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ าออกจากกล่องควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์
16. ตรวจสอบระบบทุกอยา่งว่ามีส่วนไหนช ารุด 
17. ตรวจสอบระบบโซ่ว่ามีอะไรเขา้ไปติดขดัหลงัการใชง้านหรือไม่  
18. ท าความสะอาดดว้ยน ้ าสะอาดทุกคร้ังหลงัการใชง้าน 
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บทที่ 2 
การติดตั้งและการใช้งานหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้า 

 
2.1  การตดิตั้งและการใช้งานของตวัหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้ 

 

 
 
 
 
หมายเหตุ.  ในการเช่ือมต่อสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต ์และสายสญัญาณภาพ ตอ้งเช่ือมต่อใหแ้น่น
สนิทแลว้ท าการหมุนใหแ้น่นเสมอ 
 
 
 

1.  น าสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนตอ์อกจาก
โรลมว้นเก็บสายไฟทั้งหมด 

2.เตรียมสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต ์(12 Pin) 
และสายสญัญาณภาพ (6 Pin) 

3.เช่ือมต่อสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต ์(12 Pin)ไว้
ทางดา้นหลงักล่องควบคุม 

4.ท าการเช่ือมต่อสายสญัญาณภาพ (6 Pin) 
ไวท้างดา้นหลงักล่องควบคุมเช่นกนัเป็นอนั

เสร็จสมบูรณ์ 
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2.2  การตดิตั้งและการใช้งานระบบรอกไฟฟ้า 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

วิธีการใชง้านระบบรอกไฟฟ้า 
1. การปลดลอ็คขาพบับนัไดใหโ้ยกไปท่ีต าแหน่ง “0” เพื่อปลดลอ็ค (จากภาพ) 

แลว้พบัส่วนขาบนัไดออกจากกนั 
2. บนัไดจะกางออกหน่ึงต าแหน่งหลงัจากมกีารปลดลอ็ค และขาพบัจะท าการ

ลอ็คโดยอตัโนมติัโดยทนัที 
3. รูปแบบของบนัไดท่ีพร้อมการใชง้านจะมีลกัษณะดงัรูป  
4. ขาพบัแต่ละคู่จะตอ้งถกูลอ็คไปพร้อมๆกนั 
5. เม่ือท าการกางบนัไดเรียบร้อยแลว้ น ารอกไฟฟ้าติดตั้งไวก่ึ้งกลางของบนัได 
6. น าตะขอเก่ียวท่ีติดอยูก่บัรอกไฟฟ้ามาเก่ียวกบัสลิงทางดา้นหลงัของหุ่นยนต ์
7. น าสายไฟของรอกไฟฟ้าเช่ือมต่อบริเวณดา้นหลงัของกล่องควบคุมหุ่นยนต ์

 

อุปกรณ์ในการติดตั้งและการใชง้าน
ระบบรอกไฟฟ้า 

ระบบการปลดลอ็คขาพบับนัได 
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ค าแนะน า 

o ตรวจสอบความมัน่คงของบนัได โดยมัน่ใจว่าจะอยูใ่นระดบัพ้ืนดินท่ีแข็งแรง
หรือไม ่

o ตรวจสอบขาพบัทั้งหมดอยูใ่นต าแหน่ง “ลอ็ค” ทุกตวัหรือไม่ก่อนปฏิบติังาน 
o หา้มปรับเปล่ียนต าแหน่งของขาพบับนัได ในขณะท่ีบนัไดยงัใชง้านอยู่ 
o ควรดูแลรักษาบนัไดทุกคร้ังหลงัปฏิบติังาน 
o ควรท าความสะอาดขอ้ต่อสม ่าเสมอ และขอ้ต่อตอ้งปราศจากวสัดุส่ิงแปลกปลอม

ในระหว่างการปฏิบติังาน 
 
 

รูปแบบของบนัไดก่อนท าการติดตั้งระบบรอกไฟฟ้า รูปแบบของบนัไดหลงัท าการติดตั้งชุดรอกไฟฟ้า
ไวบ้ริเวณก่ึงกลางของบนัไดเรียบร้อยแลว้ 

 

น าตะขอเก่ียวท่ีติดอยูก่บัรอกไฟฟ้ามาเก่ียวกบัสลิง
ทางดา้นหลงัของหุ่นยนต ์

น าสายไฟ (6 pin ) ของชุดรอกไฟฟ้ามาเช่ือมต่อ
บริเวณดา้นหลงัของกล่องควบคุมหุ่นยนต ์
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2.3  การตดิตั้งท่อดูดตะกอน 

ขั้นตอนการติดตั้งท่อดูดตะกอน  

 
 

 
 

1.น าสายทุ่นลอยน ้ าดา้นหน่ึงเช่ือมต่อกบั           
สายของท่อดูดตะกอน 

 

2.น าสายทุ่นลอยน ้ าอีกดา้นหน่ึงเช่ือมต่อกบั
สายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต ์

3.เมื่อต่อทุ่นเขา้กบัสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนต์
และสายของท่อดูดตะกอนจะไดด้งัภาพ 

4.น าปลายสายของท่อดูดตะกอนมาเช่ือมต่อกบั
ป๊ัมน ้ าบริเวณดา้นบนของหุ่นยนตด์ูดตะกอน 
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2.4  การตดิตั้งและการใช้งานของระบบควบคุม 
ขั้นตอนการใชง้านของระบบควบคุมหุ่นยนต ์

 
 

 
 
 

 
 
 
 
 

1.  เสียบปลัก๊ไฟ 220 V ทางดา้นหลงัของ                           
กล่องควบคุมหุ่นยนต ์

 

2.  เช่ือมต่อสาย USB ทั้ง 2 เสน้เขา้กบั Computer 
Notebook 

  3.  เปิดสวิตซท์ั้งหมดเร่ิมจาก ซา้ยไปขวา  
 สวิตซต์วัท่ี 1  เปิด-ปิด การท างานควบคุมทั้งระบบ 
 สวิตซต์วัท่ี 2 เปิด-ปิด ระบบดดูตะกอน 
 สวิตซต์วัท่ี 3  เปิด-ปิด ระบบไฟส่องสว่าง 
 สวิตซต์วัท่ี 4  เปิด-ปิด ระบบรอกไฟฟ้า 

 
 

1 2 4 3 
หมายเหตุ : การเปิดสวิตซ์การท างานของ
หุ่นยนต์จะมีไฟสีฟ้าแสดงผลข้ึนมา เม่ือท า
การเปิดสวิตซ์การท างานของหุ่นยนต์แลว้
อุปกรณ์ยงัไม่ท างานให้ตรวจสอบสวิตซ์ 
EMERGENCY ค้ า งอยู่ห รื อไม่  ห รื อ
ตร ว จ สอบก า ร เ ช่ื อ ม ต่ อสา ย ไฟและ
สายสญัญาณใหม่อีกคร้ัง 

DPU



100 

2.5  การตั้งค่าโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์ 
2.5.1เขา้สู่ระบบ 

 หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า  บุคลากรหรือผูเ้ช่ียวชาญเท่านั้นท่ีจะมาควบคุมหุ่นยนต์ จะตอ้งมี 
User Name และ Password ในการเขา้สู่ระบบนั้นจะตอ้งผา่น Login  ก่อนเสมอ ระบบจะไม่อนุญาต
บุคคลทัว่ไปใชง้านไดก้ารเขา้ระบบสามารถเขา้ไดโ้ดยผา่นหนา้จอดงัรูป 

 
เม่ือเขา้สู่หนา้จอการเขา้ระบบใหก้รอกขอ้มลู ดงัต่อไปน้ี 
User Name  คือรหสัผูใ้ชง้านซ่ึงจะเป็นช่ือของบุคลากรนั้นๆ ซ่ึงจะง่ายต่อการ  

  ตรวจสอบในแต่ละคร้ังท่ีปฏิบติังาน 
Password คือรหสัลบัเพื่อเขา้สู่ระบบในการควบคุมหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า  
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2.5.2  เมนูการใชง้านของระบบ 

 
รายละเอียดการท างานของเมนูการใชง้านของระบบควบคุมหุ่นยนต ์  

1. ปุ่ม Connect ใชใ้นการเช่ือมต่อกบัหุ่นยนตด์ดูตะกอนใตน้ ้ า 
2. ปุ่มสัง่การในการควบคุมทิศทางเคล่ือนของหุ่นยนตแ์ละแสดงสถานะของหุ่นยนต ์
3. ปุ่มท่ีใชใ้นการเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ Joystick 
4. ปุ่มท่ีใชใ้นการเปิด-ปิด ระบบไฟส่องสว่างใตน้ ้ า 
5. ปุ่มท่ีใชใ้นการเปิด-ปิด ระบบดูดตะกอน 
6. ปุ่มท่ีใชใ้นการเปิด-ปิด ระบบแปลงท าความสะอาด 
7. หนา้จอท่ีใชใ้นการดูภาพท่ีมาจากส่วนถ่ายทอดสญัญาณภาพ 
8. ส่วนแสดงช่ืออุปกรณ์ท่ีเช่ือมต่อขณะถ่ายทอดสญัญาณภาพ 
9. ปุ่มสัง่การใชใ้นการเปิด-ปิดการรับสญัญาณภาพ 
10. ปุ่มท่ีใชใ้นการตั้งค่ากลอ้ง 
11. ปุ่มท่ีใชใ้นการถ่ายภาพ 
12. ปุ่มท่ีใชใ้นการบนัทึกภาพเคล่ือนไหว 
13. บอกสถานะของเวลาในการบนัทึกวดีิโอเร่ิมตน้-ส้ินสุด 
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 2.5.3การเปิด-ปิด ระบบควบคุม 
ในการเปิด-ปิดระบบควบคุมหุ่นยนต ์เมื่อท าการกดปุ่ม Connect                                 

ระบบควบคุมหุ่นยนตจ์ะเร่ิมการใชง้านโดยจะแสดงการใชง้านระบบต่างๆตามภาพท่ี 1 

ภาพท่ี 1. 
 
 2.5.4การเปิดระบบไฟส่องสว่างใตน้ ้ า 

ในการเปิด-ปิดระบบไฟส่องสว่างใตน้ ้ า เม่ือท าการกดปุ่ม Underwater Light                               
ระบบไฟส่องสว่างใตน้ ้ า จะเร่ิมการท างานโดยจะแสดงสถานะเป็นสีแดงดงัภาพท่ี 2 

                                    ภาพท่ี 1.            ภาพท่ี 2. 
 

2.5.5การเปิด-ปิดระบบดดูตะกอน 
ในการเปิด-ปิดระบบการเปิด-ปิดระบบดดูตะกอน เม่ือท าการกดปุ่ม Pump                                      

ระบบดูดตะกอน จะเร่ิมการท างานโดยจะแสดงสถานะเป็นสีแดงดงัภาพท่ี 2    

                                      ภาพท่ี 1.         ภาพท่ี 2. 
 
 
 
 
 

Underwater Light 

Underwater Light Underwater Light 
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2.5.6การเปิด-ปิดระบบแปรงท าความสะอาดตะกอน 
ในการเปิด-ปิดระบบแปรงท าความสะอาดตะกอน เมื่อท าการกดปุ่ม Brush                               

ระบบแปรงท าความสะอาดตะกอน จะเร่ิมการท างานโดยจะแสดงสถานะเป็นสีแดงดงัภาพท่ี 2    

  ภาพท่ี 1.                      ภาพท่ี 2. 
 

2.5.7ปุ่มท่ีใชใ้นการเปิด-ปิด ระบบจอยสต๊ิก  
ในการเปิด-ปิดระบบจอยสต๊ิกเม่ือท าการกดปุ่ม Joystick                              ระบบ

จอยสต๊ิกจะเร่ิมการท างานโดยจะแสดงสถานะเป็นสีแดงดงัภาพท่ี 2    

ภาพท่ี 1.                                    ภาพท่ี 2. 
 

2.5.8 การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์
การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตจ์ะมีลกัษณะการควบคุมได ้4 ทิศทาง โดยจะมีลกูศรแสดงทั้ง 4
ทิศทางและแสดงอกัษรปุ่มกดท่ีใชใ้นการควบควมหุ่นยนต์ 
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2.5.8.1  การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ปดา้นหนา้ 
การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ปทางดา้นหนา้โดยควบคุมผ่านจอยสต๊ิกหรือกด

ปุ่ม (W)ท่ีคียบ์อร์ดคอมพิวเตอร์ จะแสดงสถานะค าว่า “เดินหน้า”  พร้อมทั้งปุ่มจะเปล่ียนสถานะ
เป็นสีเทาแต่เมื่อมีการยกเลิกการควบคุม สถานะค าว่า “เดินหนา้” จะหายไปและลูกศรจะถูกเปล่ียน
สถานะกลบัมาเป็นสถานะเร่ิมตน้ดงัเดิม 

 
2.5.8.2  การควบคุมการเคล่ือนท่ีไปดา้นหลงั 

การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ปทางดา้นหลงัโดยควบคุมผ่านจอยสต๊ิกหรือกด
ปุ่ม (S)ท่ีคียบ์อร์ดคอมพิวเตอร์ จะแสดงสถานะค าว่า “ดา้นหลงั”  พร้อมทั้งปุ่มจะเปล่ียนสถานะเป็น
สีเทาแต่เมื่อมีการยกเลิกการควบคุม สถานะค าว่า “ด้านหลงั” จะหายไปและลูกศรจะถูกเปล่ียน
สถานะกลบัมาเป็นสถานะเร่ิมตน้ดงัเดิม 
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2.5.8.3  การควบคุมการเคล่ือนท่ีไปทางซา้ย 
 การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ปทางดา้นซา้ยโดยควบคุมผ่านจอยสต๊ิกหรือกดปุ่ม 
(A)ท่ีคียบ์อร์ดคอมพิวเตอร์ จะแสดงสถานะค าว่า “เล้ียวซา้ย”  พร้อมทั้งปุ่มจะเปล่ียนสถานะเป็นสี
เทาแต่เมื่อมีการยกเลิกการควบคุม สถานะค าว่า “เล้ียวซ้าย” จะหายไปและลูกศรจะถูกเปล่ียน
สถานะกลบัมาเป็นสถานะเร่ิมตน้ดงัเดิม 
 
 
 
 
 
 
 
 

2.5.8.4  การควบคุมการเคล่ือนท่ีไปทางขวา 
 การควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตไ์ปทางดา้นขวาโดยควบคุมผ่านจอยสต๊ิกหรือกดปุ่ม 
(D)ท่ีคียบ์อร์ดคอมพิวเตอร์ จะแสดงสถานะค าว่า “เล้ียวขวา”  พร้อมทั้งปุ่มจะเปล่ียนสถานะเป็นสี
เทาแต่เมื่อมีการยกเลิกการควบคุม สถานะค าว่า “เล้ียวขวา” จะหายไปและลูกศรจะถูกเปล่ียน
สถานะกลบัมาเป็นสถานะเร่ิมตน้ดงัเดิม 
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2.5.9การเปิด-ปิดการรับสญัญาณภาพใตน้ ้ า 
 ในส่วนของปุ่มสั่งการใช้ในการเปิด-ปิดการรับสัญญาณภาพนั้นจะเป็นปุ่มท่ีท าหน้าท่ี
ควบคุมการท างานของสญัญาณภาพท่ีไดม้าจากกลอ้งใตน้ ้ าท่ีติดตั้งในตวัหุ่นยนต์ทั้งหมดจ านวน 2 
ตวั โดยการกดปุ่ม                เพ่ือเร่ิมการท างานของกลอ้งใต้น ้ าทั้ ง 2 ตัว เม่ือต้องการปิดการรับ
สญัญาณภาพโดยกดปุ่ม             เพ่ือยกเลิกการใชง้านของกลอ้งใตน้ ้ า 

กลอ้งตวัท่ี 1.                                               กลอ้งตวัท่ี 2. 
 

2.5.10  หนา้จอแสดงการท างานท่ีไดจ้ากการถ่ายทอดสญัญาณภาพ 
 ส่วนของหน้าจอท่ีแสดงการท างานท่ีไดจ้ากการถ่ายทอดสัญญาณภาพ จะรับภาพมาจาก
กลอ้งใตน้ ้ าและน าสญัญาณภาพท่ีไดเ้หล่านั้นมาแสดงบนหนา้จอแสดงผล 

 
หนา้จอแสดงท่ีไดม้าจากกลอ้งใตน้ ้ าตวัท่ี 1. 
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2.5.11การตั้งค่ากลอ้ง 
การตั้งค่ากลอ้งกด ปุ่ม โดยจะมกีารเลือกปรับค่าแสงสว่าง การปรับค่าสี การ

ปรับความคมชดัต่างๆ โดยปรับใหเ้หมาะสมกบัการท างานในสภาพการท างานต่างๆ 

 
2.5.12  การถ่ายภาพ 

                   ก า ร ถ่ า ย ภ า พ โ ด ย ก ด ปุ่ ม Capture จะมี popup ข้ึนมาเพ่ือให้ตั้ งช่ือรูป
และรายละเอียดของรูปภาพ ในการบนัทึกไฟลจ์ะเป็นนามสกุล .jpg  โดยจะสร้างโฟลเดอร์ใหม่ตาม
ช่ือผูใ้ชท่ี้ Login เขา้ระบบช่องท่ีใส่ช่ือรูปจะระบุถึงช่ือไฟล ์name.jpg  โดยการจะท าการบนัทึกไฟล์
ไวท่ี้ไดร์ C:\NewFolder\Picture\XXX(ช่ือผูใ้ช)้ ขนาดของภาพท่ีบนัทึกจะมีขนาด 640 x 480 Pixel 
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2.5.13การบนัทึกวดิิโอ 
การบนัทึกวิดีโอ โดยการกดปุ่ม (Start Record)                 สถานะของปุ่มจะเปล่ียนเป็น

สีแดง  จากนั้นจะท าการบนัทึกภาพวิดีโอ หากเราท าการบนัทึกวิดีโอเสร็จแลว้ให้ท าการกดปุ่ม 
StopRecordปุ่มจะเปล่ียนสถานะเป็นการตั้งค่าเร่ิมตน้ตามเดิม (สีเทา) ในขณะนั้นจะมี MessageBox 
โชวข้ึ์นมาเพ่ือใส่รายละเอียดของวิดีโอ เมื่อท าการทดลองบนัทึกวิดีโอ (Start Record) เสร็จแลว้ 
จากนั้นโปรแกรมจะท าการบนัทึกไฟลไ์วท่ี้ไดร์ C:\NewFolder\Video\????.AVI (ช่ือผูใ้ช้) แลว้
ระบบจะสร้างโฟลเดอร์ใหม่ตามช่ือผูใ้ชท่ี้ Login เขา้มา อปัเดทเวลา /วนั /เดือน/ปี ล่าสุด  

 
2.5.14ปิดโปรแกรม(EXIT) 

 ปุ่มปิดโปรแกรมใชส้ าหรับปิดโปรแกรมเมื่อไม่ตอ้งการใชง้านโปรแกรมแลว้ โดยท่ีเมื่อกด
ปุ่มปิดการท างานของโปรแกรมก็จะมีหน้าต่ างให้ใส่รายละเอียดของสถานท่ีท่ีปฏิบัติงาน 
รายละเอียดผูใ้ชง้านและค่าใชจ่้าย  จากนั้นก็จะจบการท างานทั้งหมดในทนัที 
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บทที่ 3 
ส่วนประกอบต่างๆในระบบของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น ้า 

 
3.1  ส่วนประกอบทั้งหมดของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้ 

 
ส่วนประกอบต่างๆในระบบของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ ามีดงัน้ี 

-หุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า 
-  ระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนตด์ูดตะกอนใตน้ ้ า 
-  ระบบช่วยเหลือหุ่นยนตด์ูดตะกอนข้ึน-ลง 
-  ท่อดูดตะกอน 
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3.2  ส่วนประกอบอุปกรณ์ของหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้ 

 
หมายเลข 1.ไฟส่องสว่างหลอดฮาโลเจน 50 w 
หมายเลข 2.  ป้ัมดูดตะกอนก าลงัแรง 400 w 
หมายเลข 3.  แปรงท าความสะอาดตะกอน 
หมายเลข 4. มอเตอร์ขบัเคล่ือนแปรงท าความสะอาด 
หมายเลข 5.กลอ้งใตน้ ้ า 
หมายเลข 6.  โรเลอร์ 
หมายเลข 7.  ระบบขบัเคล่ือนดว้ยเฟืองโซ่ 
หมายเลข 8.มอเตอร์ขบัเคล่ือน 
หมายเลข 9.  สายรับส่งสญัญาณ 
หมายเลข 10.โรลเก็บสายไฟพร้อมสายสญัญาณยาว 20 เมตร 

 
หมายเหตุ ส่วนท่ีตอ้งบ ารุงรักษา คือ ส่วนลอ้ โดยการดูแลรักษาอย่าให้ตึงมากมากเกินไปอาจ

ส่งผลใหม้อเตอร์จะเสียหาย 
*ส่วนของตวัถงัโครงสร้างท ามาจากวสัดุอลมูิเนียมและสแตนเลสโดยผา่นกระบวนการ CNC* 
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3.3  ส่วนประกอบอุปกรณ์ควบคุมหุ่นยนต์ดูดตะกอนใต้น า้ 

 
หมายเลข 1.เป็นสวิตซท่ี์เปิดใชง้านระบบทั้งหมด 

 หมายเลข 2.  ไฟแสดงสถานะของระบบรอกไฟฟ้า 
 หมายเลข 3. EmergencySwitch  
 หมายเลข 4.  ไฟแสดงสถานะการท างานของกล่องควบคุมหุ่นยนต ์
 หมายเลข 5. ไฟแสดงสถานะการท างานของป้ัมดูดตะกอน 
 หมายเลข 6.  ไฟแสดงสถานะการท างานของระบบไฟส่องสว่าง  
 หมายเลข 7. Power Supply 
 หมายเลข 8. Computer Notebook 
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3.3.1  ส่วนประกอบอุปกรณ์ควบคุมหุ่นยนตภ์ายนอกกล่องควบคุม   

 
หมายเลข 1.ปลัก๊ไฟ 220V 
หมายเลข 2.ช่องเสียบสายสญัญาณควบคุมหุ่นยนตด์ดูตะกอนใตน้ ้ า 
หมายเลข 3.  ช่องเสียบสายสญัญาณภาพ 
หมายเลข 4.  ช่องเสียบสายไฟระบบรอกไฟฟ้า 
หมายเหตุ** ตวักล่องควบคุมนั้นภายในมีวงจรอิเลก็ทรอนิกส์ควบคุมอยู่ดงันั้น ห้ามให้อุปกรณ์ช้ิน
น้ีโดนน ้ าอยา่งเด็ดขาดและหา้มท าการแกะหรือเปิดตวักล่องออกมา 
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3.4  ส่วนประกอบอุปกรณ์ระบบรอกไฟฟ้า 

หมายเลข 1.บนัไดอลมิูเนียม อเนกประสงคพ์บัเก็บได ้ รับน ้ าหนกัได ้150 กิโลกรัม 
หมายเลข 2.  รอกไฟฟ้า ก  าลงัแรงดึง  3500ปอนด ์
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3.5  ส่วนประกอบอุปกรณ์สายดูดตะกอน 
 

หมายเลข 1.ทุ่นลอยน ้ า จ  านวน 12 ลกู 
หมายเลข 2. สายดูดตะกอน ความยาว 20 เมตร 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1 
2 
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บทที่ 4 
การใช้งานระบบฐานข้อมูล 

 
ระบบฐานข้อมูล Database นั้ นเป็นอีกหน่ึงส่วนท่ีใช้อ  านวยความสะดวกให้แก่

ผูป้ฏิบติังานโดยสามารถเก็บขอ้มลูของการท างานแต่ละส่วนได ้ซ่ึงจะสามารถท าการตรวจสอบการ
ท างานของหุ่นยนตใ์นแต่คร้ังได ้
 
4.1 เข้าสู่ระบบฐานข้อมูล 
ผูใ้ช้ต้องท าการกรอกช่ือผูใ้ช้และรหัสผ่านก่อนเข้าสู่ระบบการท าของ Admin โดยท าการตั้ ง
รหสัผา่นจากระบบ ซ้ึงในการตั้งรหสัผ่านจะข้ึนอยู่กนัผูใ้ชง้านเอง ในกรณีท่ีกรอกรหัสหรือช่ือผิด
ระบบจะท่ีการฟ้องว่า  (username and password error) ใหผู้ใ้ชท้  าการกรอกช่ือและรหสัใหม่อีกคร้ัง 

 

เมื่อเขา้สู่หนา้จอการเขา้ระบบฐานขอ้มลูใหใ้ส่ขอ้มลู ดงัต่อไปน้ี 
หมายเลข 1. User Name คือรหสัผูใ้ชง้านซ่ึงจะเป็นช่ือของหวัหนา้งานซ่ึงจะสามารถ

ตรวจสอบในแต่ละคร้ังท่ีบุคลากรปฏิบติังานได ้
หมายเลข 2. Password   คือรหสัลบัเพื่อเขา้สู่ระบบฐานขอ้มลูได ้

 
 
 
 
 
 

1 

 2 
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4.2การเพิม่และลบข้อมูลของผู้ใช้งาน 
ผูใ้ชท้  าการเพ่ิมและลบขอ้มูลของ User และท าการตรวจสอบการท างานของ User ใน

ตรางน้ีจะแสดง ID  ช่ือใช ้ ช่ือเล่นและเบอร์โทร แต่ในส่วนของรหัสผ่านระบบจะไม่แสดงรหัส
เพราะระบบจะท าการเขา้รหสัเพื่อป้องรหสัของ User เอง 
 

 
 

การเพ่ิมและลบขอ้มลูของ User และท าการตรวจสอบการท างานของ User ในตรางน้ีจะ
แสดง ID  ช่ือใช ้ ช่ือเล่นและเบอร์โทร แต่ในส่วนของรหสัผ่านระบบจะไม่แสดงรหัสเพราะระบบ
จะท าการเขา้รหสัเพื่อป้องรหสัของ User เอง 

หมายเลข 1. กรอกช่ือของผูใ้ชง้าน 
หมายเลข 2  กรอกรหสัท่ีของผูใ้ชง้าน 
หมายเลข 3  กรอกช่ือเล่นของผูใ้ชง้าน 
หมายเลข 4  กรอกเบอร์โทรศพัทติ์ดต่อของผูใ้ชง้าน 
หมายเลข 5  การเพ่ิมขอ้มลูของผูใ้ชเ้ขา้ไปในระบบฐานขอ้มลู 
หมายเลข 6 การลบขอ้มลูของผูใ้ชง้านท่ีอยูใ่นระบบฐานขอ้มลู 
หมายเลข 7  ตรวจสอบขอ้มลูของผูใ้ชง้านทั้งหมด 
หมายเลข 8  แสดงขอ้มลูของผูใ้ชง้านทั้งหมดท่ีอยูใ่นระบบ
ฐานขอ้มลู 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 
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ในส่วนน้ีจะเป็นการแสดงการท าท่ี Admin เป็นผูต้รวจสอบ User ตรางน้ีจะแสดง ช่ือ
ของ Userเวลาเขา้และออกของการใชง้านและแสดง สถานท่ี ราคา รายละเอียดการท างานในตรางน้ี
สามารถท าการเลือกดูขอ้มลูของแต่ละ User ได ้ 
 
วธิีใช้ดังนี ้
       ใหเ้ลือกช่ือ User ท่ีตอ้งการตรวจสอบแลว้ท าการ คลิกท่ีปุ่มกด ระบบจะท าการแสดงอีกตาราง
หน่ึงข้ึนมาดตูามรูปดา้นบน 
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บทที่ 5 
การดูแลรักษา 

 
การบ ารุงรักษา 
 ดา้นของการบ ารุงรักษาจะเห็นไดว้่าหุ่นยนต์ท่ีใชง้านในลกัษณะน้ีโดยทัว่ไปนั้นจะมีการ
บ ารุงรักษาท่ีนอ้ยกว่าโดยเน่ืองจากตวัหุ่นยนต์เองถูกออกแบบมาเพื่อให้ผูใ้ชต้ามบา้นเป็นกลุ่มผูใ้ช้
หลกัและดว้ยท่ีว่าการใชง้านท่ีไม่ซบัซอ้นนักจึงท าให้หุ่นยนต์ประเภทน้ีโดยทัว่ไม่ไม่ตอ้งการการ
ดูแลรักษาหรือการบ ารุงรักษาท่ีมากเพราะหุ่นยนตป์ระเภทน้ีส่วนใหญ่จะมีอายกุารใชง้านเพียง 1-2ปี 
และไม่มีอะไหล่ทดแทนหากหมดอายปุระกนัการใชง้านแลว้หากมีการเสียข้ึนมาก็จะกลายเป็นขยะ
ในทนัที  
 ดา้นของหุ่นยนตด์ูดตะกอนท่ีสร้างข้ึนมา นั้นถกูออกแบบมาใหมี้การท างานในหลายๆดา้น
ดงันั้นจึงตอ้งมีการดูแลรักษาท่ีมากกว่าและยงัตอ้งการการบ ารุงรักษาท่ีมากข้ึนอีกดว้ยทั้งน้ีเน่ืองจาก
เม่ือหุ่นยนต์มีการท างานในหลายรูปแบบดังนั้นในแต่ละจุดการท างานจะใช้อุปกรณ์ท่ีสามารถ
ท างานไดอ้ยา่งอเนกประสงคแ์ต่อุปกรณ์เหล่าน้ีนั้นจะตอ้งการการดูแลรักษาโดยส่วนใหญ่ในตวัมนั
เองอยูแ่ลว้ เช่น ระบบลกูปืนต่างๆ ระบบสายพานขบัเคล่ือน เป็นตน้ 
 ในดา้นการบ ารุงรักษาหุ่นยนตด์ูดตะกอนท่ีไดอ้อกแบบมานั้น หากมีการช ารุดเสียหายใน
แต่ละจุดสามารถหาอะไหล่มาเปล่ียนไดเ้พราะเป็นชุดอะไหล่ท่ีสามารถหาไดต้ามทอ้งตลาดทัว่ไป
และในแต่ละช้ินส่วนมีรูปแบบการทดแทนอะไหล่ในตวัอยูแ่ลว้  
ด้านก าลงัการใช้งานของหุ่นยนต์ 
 ดา้นก าลงัการใชง้านของหุ่นยนต์นั้นจากผลการทดลองจะเห็นไดว้่าถา้ท่ีพลงังานท่ีไดรั้บ
เต็มก  าลงัคงท่ีหุ่นยนตส์ามารถท างานไดค่้อนขา้งท่ีจะเต็มประสิทธิภาพแมว้่าจะท าการเพ่ิมภาระแก่
หุ่นยนต์เพ่ิมเขา้ไปก็ตามก็สามารถท างานไดใ้กลเ้คียงกบัสภาวะปกติแต่ถา้หากพลงังานท่ีจ่ายให้
หุ่นยนตม์ีการลดลงก็จะเห็นไดว้่าหุ่นยนตก์็จะลงประสิทธิภาพดา้นก าลงัการท างานลงไปตามระดบั
การลดของพลงังานซ่ึงหุ่นยนต์จะสามารถท างานไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพคือค่าพลงังานควรอยู่
ในช่วง 12-15โวลต ์และไม่ควรต ่าไปกว่าน้ี 
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ด้านการถ่ายทอดสัญญาณภาพ 
 ดา้นการถ่ายทอดสญัญาณภาพนั้นถา้มองในมุมของของคุณภาพของภาพท่ีไดรั้บมานั้นจาก
ผลการทดลองก็จะเห็นว่าภาพท่ีได้รับมามีคุณภาพพอท่ีจะสามารถท างานใตน้ ้ าไดอ้ย่างปกติใน
สภาวะท่ีมีแสงส่องสว่างและไม่มีแสงส่องสว่าง ซ่ึงถา้ทดลองในพ้ืนท่ีท่ีมีตะกอนมากและมีฝุ่ น
เยอะๆก็จะเห็นว่าภาพท่ีไดรั้บมามีคุณภาพต ่าและมองการท างานใตน้ ้ าค่อนขา้งล าบาก 
ด้านการท าความสะอาด 
 ดา้นการท าความสะอาดนั้นจากผลการทดลองจะเป็นท่ีเห็นไดว้่าถึงแมจ้ะใชค้วามเร็วใน
การท างานของหุ่นยนตม์ากท่ีสุดก็ไม่ไดห้มายถึงว่าการท าความสะอาดนั้นจะท าความสะอาดไดดี้
ท่ีสุดเพราะการยิง่ใชค้วามเร็วของหุ่นยนต์ในการเคล่ือนท่ีสูงเท่าไรนั้นหมายความว่าอตัราการดูด
ของระบบดูดท าความสะอาดไมไดดู้ไดเ้ร็วได้เพ่ิมข้ึน ระบบดูดท าความสะอาดก็ยงัท างานตาม
ความเร็วรอบท่ีเท่าเดิมนั้นจะเป็นการท าใหท้ าความอาดพ้ืนท่ีไดไ้ม่หมดจรดดงันั้นผูใ้ชเ้องควรเลือก
ระดบัความเร็วให้เหมาสมกับงานเช่นหากท างานในพ้ืนท่ีท่ีมีตะกอนสะสมอยู่มาควรเลือกการ
ท างานท่ีชา้ลงเพ่ือความสะอาดท่ีมากข้ึน 
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