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บทคดัย่อ 

เนื่องจากป,จจุบันมีการสำรวจใต8น้ำมากขึ้นและมักจะประสบป,ญหาเรื่องการเข8าไปสำรวจในพื้นที่ที่ไมD

สามารถเข8าถึงได8รวมถึงอาจมีอันตรายตDอผู8เข8าไปสำรวจ ผู8จัดทำจึงได8คิดค8นยานสำรวจใต8น้ำขนาดเล็กขึ้นเพ่ือ

ใช8ในการสำรวจใต8น้ำแทนมนุษยO 

ยานสำรวจใต8น้ำจะใช8มอเตอรOระบบควบคุมความเร็วแบบอิเล็กทรอนิกสO และใบพัดในการเคลื่อนท่ี 

สามารถควบคุมจากระยะไกลผDาน Remote Control และติดตามผDานกล8องWIFI ที่ติดอยูDกับตัวยานสำรวจ

สามารถบันทึกภาพขณะปฏิบัติการได8 และหลอดไฟ Led ให8แสงสวDางในบริเวณมืดทึบ สามารถทำงานได8ใน

ระดับความลึก 5-10 เมตร โดยมี Switching Power Supply เปqนแหลDงพลังงานให8แกDตัวยาน 

โดยยานสำรวจสามารถดำน้ำเคลื่อนที่ไปข8างหน8า ซ8าย - ขวา และขึ้นลง กDอนจะนำยานลงน้ำจะต8อง

ทำการเชื่อมตDอกับตัวควบคุมผDานคลื่นวิทยุ RF 2.4 GHz ใช8ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของยาน และเชื่อมตDอ 

WIFI กับกล8องเพ่ือบันทึกภาพ 
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กิตติกรรมประกาศ 

 

การจัดทำโครงงานสิ่งประดิษฐOในครั้งนี้ สามารถสำเร็จได8โดยการค8นคว8าหาความรู8 การให8คำปรึกษา

และความปรารถนาดีจาก ร.อ.พฤทธ์ิ  กรณียO ร.ท.ภูวนาจ  สอนประสาน และ พ.จ.อ.ไกรสรณO  รื่นเหลย ครูท่ี

ปรึกษาโครงงาน 

ขอขอบพระคุณ คุณครูฝ~ายศึกษาที่ให8การสนับสนุนในด8านความรู8และคำแนะนำ รวมถึงยังหาอุปกรณO

ที่ขาดเหลือที่เกี่ยวกับโครงงานสิ่งประดิษฐOมาให8  ขอขอบพระคุณ คุณครูห8องวิทยาการที่ให8การสนับสนุนและ

คำแนะนำเร่ืองการเขียนโปรแกรมควบคุมอุปกรณOท่ีใช8ในการทำโครงงานส่ิงประดิษฐO 

ประโยชนOขอมอบให8กับคุณครูและอาจารยOทุกทDานที่ให8การสนับสนุนและประสิทธิ ์ประสานวิชา      

จนทำให8นักเรียนจDามีความรู8 ความเข8าใจ ซึ่งสDงผลให8การทำโครงงานสิ่งประดิษฐOชิ้นนี้ จนสำเร็จลุลDวงไปได8

ด8วยดี 
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บทที ่1 

บทนำ 

1.1 ท่ีมาและความสำคัญของโครงงานv 

      ในป,จจุบันเริ่มมีการสำรวจใต8น้ำมากขึ้นเพื่อค8นหาค8นคว8าทรัพยากรใต8น้ำ ทางคณะผู8จัดทำ

โครงงานจึงมีแนวคิดในการสร8างยานสำรวจใต8น้ำขึ้นมา เนื่องจากการสำรวจใต8น้ำในป,จจุบันใช8มนุษยOในการ

ทำงานซึ่งมีความเสี่ยงอันตรายตDอที่จะเกิดข้ึนตDอรDางกายของผู8ที่ทำการสำรวจเปqนอยDางมากและไมDสามารถ

สำรวจได8ในพื้นที่จำกัด ยานสำรวจใต8น้ำสามารถทดแทนการใช8มนุษยOในการสำรวจใต8น้ำ ลดอันตรายที่เกิดข้ึน

จากการดำน้ำแกDตัวมนุษยO สามารถนำเข8าไปสำรวจในพื ้นที ่ที ่มนุษยOไมDสามารถเข8าไปสำรวจได8และมี

ประสิทธิภาพมากกวDา                                   

1.2 วัตถุประสงค>ของการทำโครงงาน 

2.1 เพ่ือสร8างยานสำรวจใต8น้ำไรคนขับขนาดเล็ก 

2.2 เพ่ือนำไปใช8เปqนส่ือการเรียนการสอนในรายวิชาไมโครคอนโทลเลอรO 

1.3 ขอบเขตการศึกษา 

 ยานสำรวจใต8น้ำใช8โครงสร8างที่ทำจากทDอน้ำทรงกระบอก ภายในมีวงจรที่ติดตั้งไว8 เคลื่อนที่ด8วยระบบ

เคลื่อนท่ี (Thruster) โดยใช8มอเตอรOและใบพัดในการเคลื่อนที่ ยานดำน้ำสามารถบันทึกภาพใต8น้ำโดยติดต้ัง

กล8องWIFIขณะปฏิบัติงานพร8อมด8วยหลอดไฟพร8อม Led เพื่อให8แสงสวDางในพื้นที่ที่ไมDมีแสงสวDาง ควบคุมได8ใน

ระยะ5-10เมตร 

1.4 ประโยชน>ท่ีไดKรับจากโครงงาน 

 1.5.1 ได8ส่ิงประดิษฐOยานสำรวจใต8น้ำไปปฏิบัติงานได8 

 1.5.2 เปqนต8นแบบไปพัฒนาสำรวจใต8น้ำไร8คนขับให8มีประสิทธิภาพมากข้ึน 

 1.5.3 ได8รับความรู8จากการศึกษาในห8องเรียนท้ังภาคทฤษฎีและภาคปฏิบัติ มาประยุคตOใช8ในกานทำงาน 
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บทที่ 2 

ทฤษฎทีี่เกี่ยวข?อง 

 

2.1 มอเตอร>ไฟฟNากระแสตรง (Brushless DC electric motor) 

 มอเตอรOไฟฟ�ากระแสตรง ( BLDC motor หรือ BL motor) หรือท่ีเรียกวDามอเตอรOไฟฟ�ากระแสตรง ( ECM

หรือ EC motor ) หรือมอเตอรOกระแสตรง แบบซิงโครนัส เปqนมอเตอรOซิงโครนัส ที่ใช8แหลDงจDายไฟกระแสตรง

DC ใช8ตัวควบคุมวงจรป�ด แบบอิเล็กทรอนิกสOเพื่อสลับกระแสไฟตรงไปยังขดลวดของมอเตอรOที่ ผลิตสนาม 

แมDเหล็กซึ่งหมุนได8อยDางมีประสิทธิภาพในอวกาศและโรเตอรOแมDเหล็กถาวรจะตามมาตัวควบคุมจะปรับเฟสและ

แอมพลิจูดของพัลสOกระแสตรงเพื่อควบคุมความเร็วและแรงบิดของมอเตอรO ระบบควบคุมนี้เปqนทางเลือกแทน

เคร่ืองสับเปล่ียนแบบกลไก (แปรง) ท่ีใช8ในมอเตอรOไฟฟ�าท่ัวไปจำนวนมาก 

 2.1.1 หลักการทำงาน 

 มอเตอรOท่ีไมDมีแปรงถDาน คือไมDมีสDวนท่ีสัมผัสกันระหวDางข้ัวไฟฟ�าโรเตอรOและสเตเตอรO ทำให8ไมDเกิดการเสียด

สี กระแสไฟฟ�าสามารถว่ิงสูDขดลวดได8โดยตรง เกิดเปqนแรงแมDเหล็กผลักข้ัวแมDเหล็กตรงกลางให8หมุน 

 2.1.2 คุณสมบัติ 

 2.1.2.1 ขนาดเล็ก 

 2.1.2.2 ใช8งานได8นาน เพราะมันไมDมีแปรงถDาน ไมDต8องเปล่ียนถDาน 

 2.1.2.3 ต8องใช8งานกับ ESC (Electronics Speed Controller) 

 2.1.2.4 น้ำหนักเบา 

 2.1.2.5 บังคับงDาย ไมDคDอยฝ�ด  

 2.1.2.6 ไมDมีโอกาสท่ีจะเกิดประกายไฟ  

 2.1.2.7 ระยะการใช8งาน 2-3 ป� 
 

 

 

 

 

 

                                                          

รูปท่ี 1 Brushless DC electric motor 

ท่ีมา: https://www.elifegear.com/brushless-motor-brushed/  

https://en.wikipedia.org/wiki/Brushless_DC_electric_motor 
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2.2 ระบบควบคุมความเร็วแบบอิเล็กทรอนิกส> (Electronic speed control (ESC) ) 

 วงจรอิเล็กทรอนิกสOที่ควบคุมและควบคุมความเร็วของมอเตอรOไฟฟ�า นอกจากนี้ยังอาจให8การย8อนกลับของ

มอเตอรOและการเบรกแบบไดนามิก ระบบควบคุมความเร็วแบบอิเล็กทรอนิกสOขนาดเล็กใช8ในอุปกรณOตDางๆท่ี

ควบคุมด8วยเครื่องวิทยุ ที่ขับเคลื่อนด8วยไฟฟ�า รถยนตOไฟฟ�าขนาดเต็มยังมีระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรO

ขับเคล่ือนด8วย 

 2.2.1หลักการทำงาน 

 ความเร็วแบบอิเล็กทรอนิกสO การควบคุมเปqนไปตามสัญญาณอ8างอิงความเร็ว ( มาจากคันบังคับคันเรDง

จอยสติ๊กหรืออินพุตแบบแมนนวลอื่นๆ ) และเปลี่ยนอัตราการสลับของเครือขDายของ ทรานซิสเตอรOฟ�ลดOเอฟ

เฟกตO (FETs) เมื่อ การปรับรอบการทำงาน หรือความถี่การสลับของทรานซิสเตอรOความเร็วของมอเตอรOจะมี

การเปลี่ยนไป การเปลี่ยนทรานซิสเตอรOอยDางรวดเร็วเปqนสาเหตุที่ทำให8มอเตอรOสDงเสียงครวญครางเสียงแหลม

สูงโดยเฉพาะอยDางยิ่งที่ความเร็วต่ำกวDา Brushless ESC จะสร8าง สามเฟส ไฟฟ�ากระแสสลับเชDนไดรฟ ความถ่ี

ตัวแปร VFD เพื่อเรียกใช8มอเตอรOแบบไมDมีแปรง มอเตอรOแบบไร8แปรงถDานเปqนที่นิยมในหมูDผู8ชื่นชอบเครื่องบิน

บังคับวิทยุ เนื่องจากประสิทธิภาพกำลังการใช8งานที่ยาวนานกวDาและน้ำหนักเบา เมื่อไปเทียบกับมอเตอรOแบบ

แปรงถDานแบบด้ังเดิม ตัวควบคุมมอเตอรO DC แบบไมDมีแปรงมีความซับซ8อนกวDาตัวควบคุมมอเตอรOแบบแปรง 

รูปท่ี 2 Electric speed control (ESC) 

ท่ีมา: https://hmong.in.th/wiki/Electronic_speed_control 

https://majesticrc-com.translate.goog/can-i-use-brushless-esc-with-a-brushed-

motor/?_x_tr_sl=en&_x_tr_tl=th&_x_tr_hl=th&_x_tr_pto=sc 
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2.3 Switching Power Supply 

 แหลDงจDายพลังงานไฟฟ�าให8กับตัวอุปกรณOหรือ Device ท่ีเราใช8งานกับอุปกรณOไฟฟ�า ซ่ึงก็มีหลายประเภท มี

แบบท่ีเปqน linear Power Supply ก็คือพวก Tranfromer กับท่ีเปqน Non-linear Power Supply หรือ

Switching Power Supply โดยเฉพาะ Switching Power Supply ท่ีจะนำมาใช8น้ี เปqนอุปกรณOท่ีใช8จDาย

พลังงานไฟฟ�าให8กับอุปกรณOไฟฟ�าตDางๆ โดยจะทำหน8าท่ีแปลงแรงดันไฟฟ�ากระแสสลับ (AC)  เปqนแรงดันไฟฟ�า

กระแสตรง (DC) เน่ืองจากอุปกรณOไฟฟ�าตDางๆ ต8องการแรงดันไฟฟ�ากระแสตรงเพ่ือให8ฟ,งกOชันในอุปกรณOทำงาน

ได8 (สDงแรงดันไฟฟ�าไปยัง Capacitor หรือ Chips ของอุปกรณOน้ัน) 

 2.3.1 หลักการทำงาน 

 อุปกรณOแปลงแรงดันไฟฟ�ากระแสสลับที่มีแรงดันสูง เชDน 220VAC ไปเปqนแรงดันไฟฟ�าที่มีแรงดันต่ำ โดย 

Switching Power Supply จะทำงานในลักษณะเดียวกันกับหม8อแปลงแรงดันทั่วไป แตDมีประสิทธิภาพที่ดีกวDา

และมีขนาดเล็กกวDา โดยหลักการทั่วไปของ switching supply จะประกอบด8วย เรคติไฟเออรO (Rectifier) ทำ

หน8าที่ แปลงแรงดันไฟฟ�ากระแสสลับให8เปqนแรงดันไฟฟ�ากระแสตรง คอนเวอรOเตอรO (Converter) ทำหน8าท่ี 

แปลงความถี่แรงดันไฟฟ�ากระแสตรงให8เปqนแรงดันไฟฟ�ากระแสสลับที่ความถี่สูง และแปลงแรงดันไฟฟ�ากระแส 

สลับให8เปqนแรงดันไฟฟ�ากระแสตรง โดยมีความต8านทานทางด8านเอาตOพุตของแรงดันไฟฟ�ากระแสตรงให8ได8ตาม

ความต8องการอีกคร้ัง 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3 Switching Power Supply 

ท่ีมา: https://www.primusthai.com/primus/Knowledge/info?ID=224 
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2.4 Remote Control (Flysky FS-i6X 2.4G) 

 เครื%องมอือเิลก็ทรอนิกสช์นิดหนึ%ง ใชส้าํหรบัควบคมุการดาํเนินการของสิ%งประดษิฐห์รอืเครื%องจกัรต่าง 
ๆ โดยเฉพาะเครื%องใชไ้ฟฟ้าภายในบา้นเช่น โทรทศัน์ เครื%องเสยีง เครื%องเล่นดวีดี ีจากระยะไกล โดยไม่
ใชส้ายไฟเป็นตวัสง่สญัญาณ แต่ใชอ้นิฟราเรดแทน (หรอืใชส้ญัญาณวทิยุแต่พบไดน้้อย) ใชพ้ลงังานจาก
แบตเตอรี%ขนาดเลก็ไมก่ี%กอ้นเทา่นั Uน มขีนาดเหมาะมอื และมปีุ่ มฟังกช์นัต่าง ๆ  
     2.4.1 หลักการทำงาน 

 Remote Control จะสามารถสั่งงานได8 ต8องประกอบด8วย 2 สิ่งนี้คือ 1.รหัส (Code) เปqนระบบสัญญาณ

จะนำออกได8ต8องมีตัวคลื่นพานำออกไป 2.ตัวสDงสัญญาณ (Receiver) ตัวรับสัญญาณ เพื่อถอดหรือรับรหัสที่ถูก

สDงมาใช8ควบคุมอุปกรณOตDางๆ 

 
 

  

 

 

 

 

รูปท่ี 4 Remote Control (Flysky FS-i6X 2.4G) 

ท่ีมา: https://www.cybertice.com/product/3356/รีโมทบังคับวิทยุระยะไกล-mc6c-v2-2-4g-6- 

channel-rc-remote-control 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 5 Receiver 

ท่ีมา: http://www.rankrc.com/Receiver-FS-SKY(6CH)-BS6 
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2.5 สายจัมเปอร> (Jumper) 
 สายจัมเปอรO (Jumpers) คือสายที่ใช8สำหรับเชื่อมตDอระหวDาง Arduino กับ Sensor หรือบอรOดทดลอง 

โมดูลตDาง ๆ เพื ่อเชื ่อมตDอกับวงจรโดยจะแบDงออกเปqน 2 รูปแบบ เปqนแบบตัวเมีย Female และ ตัวผู8 

Male โดยปลายสายจะแบDงออกเปqน 3 แบบ ตัวผู8และอีกด8านเปqนตัวผู8 ตัวเมียและอีกด8านเปqนตัวผู8  สุดท8ายตัว

เมียและอีกด8านเปqนตัวเมีย หากไมDมีสายดังกลDาวสามารถใช8สาย Lan หรือสายโทรศัพทOสำหรับเชื่อมตDอได8เลย 

อยDาปลอกฉนวนด8วย 

  

  

 

 

 

 

รูปท่ี 6 สายจัมเปอรO (Jumper) 

ท่ีมา: https://th.misumi-

ec.com/th/vona2/el_control/E1900000000/E1902000000/E1902020000/ 

 

 

2.6 อะคริลิค  (Acrylic)  

 อะคริลิค ถูกเรียกวDาเปqนพลาสติกหลายชื่อ นั่นก็เพราะมีชื่อทางการค8าหลายชื่อด8วยกัน ทั้งมีคุณสมบัติท่ี

โดดเดDนในเรื่องของความโปรDงใส ขึ้นรูปงDาย และมีความหนาแนDนต่ำ จึงสามารถนำมาใช8งานได8อยDางแพรDหลาย 

และได8รับความนิยมมากที่สุด โดยชิ้นงานจากอะคริลิคพลาสติกท่ีมีการนำมาประยุกตOใช8เปqนสDวนใหญD ก็คือ 

ป�ายโฆษณา กระจกใสบนเครื่องบินและกระจกตู8ปลา เปqนต8น นอกจากนี้ก็ยังนิยมนำมาใช8แทนแก8วในการผลิต

ช้ินงานหลาย ๆ อยDางด8วย สDวนช่ือทางการค8าของอะคริลิคพลาสติกน้ัน สDวนมากก็จะเปqน Plexiglas, Lucite 

 

  

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 7 อะคริลิค (Acrylic) 

ท่ีมา: https://www.kachathailand.com/articles/อะคริลิค-คุณสมบัติเดDนแ/ 
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2.7 กลKอง WIFI ขนาดเล็ก 

 โหมดกลางวัน ภาพคมชัด Full HD 1080P เสียงและภาพคมชัดระดับ HD งDายตDอการ Monitor ผDานจอ

มือถือเล็ก กะทัดรัด สามารถวางแอบมุมเพื่อป�องกันการมองเห็น มีระบบเชื่อมตDอ WIFI ผDานมือถือ ที่สามารถดู

เรียลไทมO 

 
 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 8 กล8อง Wifi ขนาดเล็ก 

ท่ีมา:https://www.alibaba.com/premium/mini_spy_camera.html?src=sem_ggl&from= 

sem_ggl&cmp 

2.7 LED 

LED คือไดโอดเปลDงแสง ยDอมาจากคำวDา (Light-Emitting Diode) ซ่ึงสามารถเปลDงแสงออกมาได8แสงท่ีเปลDง

ออกมาประกอบด8วยคล่ืนความถ่ีเดียว และเฟสตDอเน่ืองกันซ่ึงตDางกับแสงธรรมดาท่ีตาคนมองเห็นโดยหลอด

LED สามารถเปลDงแสงได8เม่ือจDายกระแสไฟฟ�าเข8าเพียงเล็กน8อยเทDาน้ัน และประสิทธิภาพในการใหแสงสวDางก็

ยังดีกวDาหลอดไฟขนาดเล็กท่ัวๆไป  

                        

 

 

 

 

 

                         

รูปท่ี 9 LED 

ท่ีมา: http://www.mayko.co.th/main/index.php/th/9-news-article/3-what-is-light-emitting-diode 
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บทที่ 3 

วิธีการดำเนินงาน 

3.1 ข้ันตอนและการดำเนินงาน 

  

 

 

     

 

                                      

 

     

 

    

    

 

 

   

 

 

   

รวบรวมขอ้มูล 

 

ออกแบบการทดลอง 

จดัเตรียมวสัดุอุปกรณ์ และ ออกแบบยานดาํนํ9า 
 

ประกอบยานดาํนํ5าและหารอยรั5 วในยานดาํ

นํ5า 

ทดลองนาํอุปกรณ์ต่างๆมาประกอบในยานดาํนํ5าและทดลองยาน

ดาํนํ5า 
 
 

ทดลองอุปกรณ์และวงจร ก่อนนาํไปใส่ในยานดาํนํ5า 

แกไ้ข 

นาํเสนอ 

ไม่ผา่น 

ไม่ผา่น 

ผา่น 

ผา่น 

เสนอหวัขอ้โครงงาน

ต่ออาจารยที์+ปรึกษา 
 

 เสนอ รร.อล.กวก.อล.  

START 
 

END 
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3.2 บล็อกไดอะแกรมของยานสำรวจใตKน้ำ 

 

 
หลักการทำงาน 

          Power supply จDายไฟฟ�ากระแสตรง 12V มาให8 Electric speed control (ESC) ซ่ึงตัว ESCจะจDาย

ไฟฟ�ากระแสตรง 5V ไปให8กับReceiver เพ่ือให8Receiverทำงาน Receiverจะทำหน8าท่ีเปqนตัวรับสัญญาณและ

ตัวสDงสัญญาณ โดยจะรับสัญญาณจากRemote controlผDานคล่ืนวิทยุ 2.4GHz ReceiverจะสDงสัญญาณผDาน

สายไฟ ตามChanelท่ีต8องการ Electric speed control จะจDายไฟไปยัง Brushless motor ในสDวนของ LED 

จะรับไฟฟ�ากระแสตรง 12V จากPower supply และกล8องWIFI จะทำงานแยกกับระบบในตัวยาน ทำการ

บันทึกภาพแล8วสDงสัญญาณไปให8โทรศัพทOผDาน WIFI ไปแสดงผลท่ีหน8าจอโทรศัพทO 
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3.3 วงจรการทำงาน 

 

 

      

 

          

 

 

        

          

หลักการทำงาน 

          เร่ิมจาก Power supply ท่ีจะจDายไฟฟ�ากระแสตรง 12V มาให8 Electric speed control (ESC) ซ่ึงตัว 

ESCจะจDายไฟฟ�ากระแสตรง 5V ไปให8กับReceiver เพ่ือให8Receiverทำงาน Receiverจะทำหน8าท่ีเปqนตัวรับ

สัญญาณและตัวสDงสัญญาณ โดยจะรับสัญญาณจากRemote controlผDานคล่ืนวิทยุ 2.4GHz เม่ือRemote 

control สDงคล่ืนสัญญาณไปให8 Receiver ตัวReceiverจะสDงสัญญาณผDานสายไฟตามChanelท่ีต8องการ 

Electric speed control จะรับสัญญาณท่ีสDงมาและทำหน8าท่ีนำกระแสไฟฟ�าท่ีมาจากPower supply จDายให8

ไปยัง Brushless motor จะสDงออกผDานสายไฟ 3 เฟส ซ่ึงขดลวดใน Brushless motor จะสร8างสนามแมDเหล็ก

ทำให8ใบพัดหมุนทำงานตามท่ีต8องการ โดยความเร็วรอบจะข้ึนอยูDกับสัญญาณท่ีมาจากRemote controlในสDวน

LED รับไฟฟ�ากระแสตรง 12V จากPower supply และกล8องWIFI จะทำงานแยกกับระบบในตัวยาน ทำการ

บันทึกภาพแล8วสDงสัญญาณไปให8โทรศัพทOผDาน WIFI ไปแสดงผลท่ีหน8าจอโทรศัพทO 
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3.4 แผนงานในการดำเนินโครงการ  

  3.4.1 ระยะเวลาในการดำเนินงาน ๑๙ สัปดาหO 

  3.4.2 ข้ันตอนการทำงาน(ตารางปฏิบัติงาน) 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

แผนงานโครงงานส่ิงประดิษฐO 

หลักสูตร นรจ.พรรค.พศ. เหลDา ยย.(อิเล็กทรอนิกสO-ไฟฟ�า ช้ันป�ท่ี 2 ประจำป�การศึกษา 2564 

โรงเรียนอิเล็กทรอนิกสO กองวิทยาการ กรมอิเล็กทรอนิกสO 

ลาํดบั  รายการปฏบิตั ิ
ต.ค. 64 พ.ย.64 ธ.ค.64 ม.ค.65 ก.พ.65 ม.ีค.65 
1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1 ศกึษารวบรวมขอ้มลู                         

2 
เสนอโครงงานต่ออาจารยท์ี%
ปรกึษา 

                        

3 
ออกแบบวงจรและเขยีน
โปรแกรม 

                        

4 ทดลอง โปรแกรม                         
5 จดัเตรยีมวสัดุ อุปกรณ์                         
6 ทาํชิUนงานและ ตดิตั Uง                         
7 ทดลองชิUนงาน                         
8 นําเสนอ                         
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

4.1 การทดลองการหมุนของใบพัดซKาย 

 ตาราง 4.1 การหมุนของใบพัดซKาย 

 

เวลา ( วินาที ) การทำงาน 

20 ปกติ 

35 ปกติ 

40 ปกติ 

45 ปกติ 

 

4.2 การทดลองการหมุนของใบพัดขวา 

ตาราง 4.2 การหมุนของใบพัดขวา 

 

เวลา ( วินาที ) การทำงาน 

20 ปกติ 

35 ปกติ 

40 ปกติ 

45 ปกติ 

 

4.3 การทดลองการหมุนของใบพัดดKานบน 

ตาราง 4.3 การหมุนของใบพัดดKานบน 

 

เวลา ( วินาที ) การทำงาน 

20 ปกติ 

35 ปกติ 

40 ปกติ 

45 ปกติ 
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4.4การทดสอบดำน้ำของยานดำน้ำ                                                                                

ตาราง 4.4 การทดสอบดำน้ำของยานดำน้ำ 

เวลา ( วินาที ) ความลึก ( เซนติเมตร ) 

30 20 

35 25 

40 30 

45 35 

        จากการทดสอบยานดำน้ำสามารถดำน้ำเคลื่อนที่ไปข8างหน8า ซ8าย - ขวา และขึ้นลง พร8อมบันทึกภาพ

ขณะดำน้ำได8 โดยที่กDอนจะลงไปดำน้ำยานจะต8องทำการเชื่อมตDอกับตัวควบคุมผDานคลื่นวิทยุ RF 2.4 GHz เพ่ือ

ใช8ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของยานจะใช8เวลาการเชื ่อมตDอประมาณ 20 -30 วินาที เชื ่อมตDอกับกล8อง

บันทึกภาพ โดยการเช่ือมตDอด8วย WIFI ใช8เวลาในการเช่ือมตDอประมาณ 10 วินาที  

4.5 ข้ันตอนการทดสอบ                                                                   
ตาราง 4.5 ข้ันตอนการทดสอบ 

การทดลอง 

คร้ังท่ี สถานท่ี ผลการทดลอง 

1 ห8อง ค. มีข8อผิดพลาดของการเขียนโปรแกรม 

2 ห8อง ค. ใบพัดทำงานได8ตามปกติ 

3 ห8อง ค Remote Control สามารถสDงสัญญาณไปท่ี 

Receiver เพ่ือปรับความเร็วการหมุนของใบพัด 

4 ห8อง ค ทดลองกล8อง WIFI สามารถสDงภาพมายัง

โทรศัพทOได8 

5 ห8องน้ำ ทดลองซีนกันน้ำกับตัวยานพบวDาน้ำไมDร่ัวซึมเข8า

ไปในตัวยาน 

6 อDางน้ำหน8าโรงเรียน นำยานลงไปทดสอบในอDางน้ำพบวDาใบพัดไมDหมุน

ตามต8องการและมีน้ำร่ัวซึมเข8าไปในบางสDวนของ

ตัวยาน 

7 ห8อง ค สายไฟท่ีตDอกับใบพัดหลวมทำให8ใบพัดไมDหมุน

ตามท่ีต8องการ 

8 ห8อง ค  Esc ไหม8เน่ืองจากตDอไฟผิด 

9 ห8อง ค ใบพัดสามารถทำงานได8ตามท่ีต8องการ 

10 อDางหน8าโรงเรียน ยานดำน้ำสามารถทำงานได8ตามท่ีต8องการ 
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บทที่ 5                                                                                                            

สรุปโครงงาน ปMญหาและข?อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผล  

     5.1.1 ยานสำรวจใต8น้ำสามารถเคล่ือนท่ีได8ตามต8องการ โดยควบคุมผDานRemote control 

     5.1.2 กล8องWIFI สามารถเช่ือมตDอกับโทรศัพทOมือถือและแสดงภาพมาท่ีหน8าจอได8 

     5.1.3 สามารถควบคุมยานดำน้ำในระยะ5-10เมตรได8 

5.2 ป�ญหาท่ีเกิดข้ึน 

 5.2.1 จากการทดลองป,ญหาท่ีพบคือการเขียนโปรแกรมผDานบอรOด arduino เกิดข8อผิดพลาดเน่ืองจากไมD

สามารถทำให8สัญญาณท่ีสDงไปยังตัวรับสัญญาณได8จึงได8ปรับเปล่ียนเปqนอุปกรณOท่ีใช8รับสัญญาณ 

 5.2.2 ป,ญหาท่ีเกิดข้ึนเกิดจากความผิดพลาดของอุปกรณOท่ีเลือกนำมาใช8ไมDสามารถเช่ือมตDอได8 เน่ืองจากไมD

สามารถรับคล่ืนสัญญาณได8 จึงได8เปล่ียนมาใช8อุปกรณOอ่ืนคือ Receiver และ Remote Control 

 5.2.3 ป,ญหาไฟฟ�ารัดวงจรทำให8อุปกรณOบางอยDางเสียหาย ทำให8บางฟ,งกOชันการใช8งานไมDสามารถทำงานได8 

 5.2.4 ป,ญหาน้ำหนักของตัวยานเบาเกินไป ทำให8การดำลงเปqนไปได8ยาก จึงต8องมีการถDวงน้ำหนักเพ่ิมข้ึนจึง

จะสามารถดำข้ึน-ลงได8ปกติ 

 5.2.5 ป,ญหาน้ำร่ัวซึม เน่ืองจากตัวยานได8ถอดและประกอบใหมDหลายรอบจึงทำให8รอยตDอระหวDางตัวยานมี

ขนาดเพ่ิมข้ึน ขณะทดลองจึงมีน้ำซึมเข8าบริเวณรอยตDอของตัวยาน  

5.3 ขKอเสนอแนะ 

 5.3.1. สามารถนำส่ิงประดิษฐOไปพัฒนาตDอยอดและเปqนต8นแบบยานสำรวจรุDนตDอไปในอนาค 

5.3.2 สามารถใช8 ESC ท่ีมีการให8กระแสเพ่ิมข้ึน  

5.3.3 สามารถดัดแปลงมาใช8เปqนแบตเตอร่ี เพ่ือเปqนพลังงานหลักได8 

5.3.4 เพ่ิมเติม motor ให8มีจำนวนมากข้ึนเพ่ือเพ่ิมกำลังในการเคล่ือนท่ีของยานสำรวจ 

5.3.5 เปล่ียนแปลงมาให8ระบบดูดน้ำเข8า-ออก แทนระบบ motor 

5.3.6 ควรทำระบบกันน้ำให8ดีข้ึน เพ่ือป�องกันน้ำร่ัวซึม 
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บรรณานุกรม 

รายช่ือเอกสารอ8างอิง 

Brushless motor 

ที;มา: https://www.elifegear.com/brushless-motor-brushed/  

https://en.wikipedia.org/wiki/Brushless_DC_electric_motor 

 

Electric speed control 

ที;มา: https://hmong.in.th/wiki/Electronic_speed_control 

https://majesticrc-com.translate.goog/can-i-use-brushless-esc-with-a-brushed-

motor/?_x_tr_sl=en&_x_tr_tl=th&_x_tr_hl=th&_x_tr_pto=sc 

 

Receiver 

ที;มา: http://www.rankrc.com/Receiver-FS-SKY(6CH)-BS6  

Remote Control 

ที;มา: https://www.cybertice.com/product/3356/รีโมทบังคับวิทยุระยะไกล-mc6c-v2-2-4g-6- 

channel-rc- 

remote-control  

 

Switching 

ที;มา: https://www.primusthai.com/primus/Knowledge/info?ID=224 

 

สายจัมเปอรO (Jumper) 

ท่ีมา: https://th.misumiec.com/th/vona2/el_control/E1900000000/E1902000000/E1902020000/ 

 

อะคริลิค 

ท่ีมา: https://www.kachathailand.com/articles/อะคริลิค-คุณสมบัติเดDนแ/ 

 

กล8อง Wifi ขนาดเล็ก 

ท่ีมา:https://www.alibaba.com/premium/mini_spy_camera.html?src=sem_ggl&from= 

sem_ggl&cmp 

 

LED ท่ีมา: http://www.mayko.co.th/main/index.php/th/9-news-article/3-what-is-light-emitting-

diode 
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ภาคผนวก 
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การดำเนินการสรKางตัวยาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 10 วางแผนออกแบบยานสำรวจใต8น้ำขนาดเล็ก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 11 ทำโครงยานสำรวจใต8น้ำขนาดเล็ก 
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รูปท่ี 12 ทำโครงยานสำรวจใต8น้ำขนาดเล็ก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 13 พ8นสีตัวยาน 
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รูปท่ี 14 นำแผงวงจรตDอเข8ากับตัวยานและใบพัด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 15 ซีนยานดำน้ำเพ่ือป�องกันไมDให8น้ำเข8าวงจรและติดกล8อง 
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รูปท่ี 16 ภาพโครงงานท่ีเสร็จสมบูรณO 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 17 รูปแบบจำลองการดำน้ำ 
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รายการวัสดุอุปกรณ>ท่ีใชKในการทำโครงงานส่ิงประดิษฐ> 

ลาํดบั รายการ จาํนวน หน่วย 
ราคา/ 
หน่วย 

รวม
(บาท) 

1 Switching 12 V 20 A 1 ตวั 220 220 

2 สายไฟ 220 V 2 เมตร 50 100 

3 Brushless motor 12 V 20 A 4 ตวั 300 1200 

4 Electric speed control 40 A 1 ตวั 250 250 

5 Electric speed control 30 A 2 ตวั 150 300 

6 Remote Control 1 ตวั 750 750 

7 Receiver 1 ตวั 350 350 

8 Battery 12 V 1 อนั 330 330 

9 สายไฟจมัเปอร ์ 40 เสน้ 40 40 

10 กลอ้ง 1 ตวั 250 250 

11 Led 12 V 1 ตวั 30 30 

12 กลอ่งกนันํUาพลาสตกิกนันํUา 1 กลอ่ง 150 150 

13 เบรกเกอร ์240 V 40 A 1 ตวั 130 130 

14 ปลั �กตวัผู ้ 2 ตวั 30 60 

15 ปลั �กกราวดค์ู ่ 1 ตวั 150 150 

16 กาวรอ้น 4 หลอด 30 120 

17 ซลิโีคน 1 หลอด 200 200 

รวม 4630 
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อุปกรณ2สำหรับประกอบ 
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ประวัติคณะผู?จัดทำโครงงาน 

 

 

นรจ.ปฎิพัทธO  พDวงอินทรO เหลDา อิเล็กทรอนิกสO 

ท่ีอยูD 170 หมูD 6 ซอย 4 ต.ไรDสะท8อน อ.บ8านลาด จ.เพชรบุรี 76150 
จบจาก โรงเรียนพรหมานุสรณO จังหวัดเพชรบุรี 
 

 

 

 

 

 

 

นรจ.ธนธรณO  สักโก เหลDา อิเล็กทรอนิกสO 

ท่ีอยูD 80/644 หมูD 6 ต.นาดี อ.เมือง จ.สมุทรสาคร 74000 
จบจาก โรงเรียนทวีธาภิเศก บางขุนเทียน 
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นรจ.สินสรรพ  สวัสดิพิศาล เหลDา อุทกศาสตรO 

ท่ีอยูD 32/2-3 หมูD 6 ต.บ8างช8าง อ.อัมพวา จ. สมุทรสงคราม 75110 

จบจาก โรงเรียนถาวรานุกูล 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

นรจ.สุขสรรคO  ประฏิสุตร เหลDา อิเล็กทรอนิกสO (ตร.) 

ท่ีอยูD 75 หมูD5 บ8านอีโล ต.แวงน8อย อ.แวงน8อย จ.ขอนแกDน 40230  

จบจาก โรงเรียนแวงน8อยศึกษา 

 

 

 

 

 

 

 

 

นรจ.ธีรเทพ  สุวรรณศรี เหลDา อิเล็กทรอนิกสO (บก.ทท) 

ท่ีอยูD ท่ีอยูD 29/1  หมูD 4 ต.บางช8าง อ.สามพรานจ.นครปฐม 73110 

จบจากโรงเรียน สกลวิทยา 

 

 

 


