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บทคัดย่อ 
 
 มลพิษทางน ้านบัวา่เป็นปัญหาท่ีส าคญัอยา่งอีกอยา่งหน่ึงของประเทศไทย เน่ืองจากน ้ าเป็น
ปัจจยัท่ีส าคญัต่อการด ารงชีวิตของประชาชนทั้งในเร่ืองอุปโภค บริโภค และเป็นแหล่งพกัผ่อน
หย่อนใจของประชาชน  ซ่ึงในปัจจุบนัมกัมีข่าววา่โรงงานอุตสาหกรรมหรือโรงงานบ าบดัน ้ าเสีย 
ลกัลอบปล่อยน ้าเสียลงสู่แม่น ้าล าคลองหรือแหล่งน ้ าผิวดิน ท าให้เกิดมลพิษทางน ้ าโดยหน่วยงานท่ี
เก่ียวขอ้งอาจจะปฏิบติังานไดไ้ม่เตม็ท่ีเน่ืองจากปัญหาต่าง ๆ ท่ีตอ้งพบเจอ  
 ปริญญานิพนธ์น้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อสร้างเรือเก็บตวัอย่างน ้ าจากแหล่งน ้ าผิวดินเพื่อเพิ่ม
ความสะดวกสบายและลดความเส่ียงท่ีเจา้หนา้ท่ีเก็บน ้ าตอ้งพบเจอระหวา่งเก็บตวัอยา่งน ้ า  โดยการ
สร้างระบบควบคุมการเก็บตวัอยา่งน ้าตามจุดท่ีก าหนดแบบอตัโนมติัดว้ยการน าทางของอุปกรณ์รับ
สัญญาณดาวเทียม GPS และ Sensor Ultrasonic โดยมีความคลาดเคล่ือนของจุดท่ีก าหนดนอ้ยท่ีสุด    
สามารถเคล่ือนท่ีไดด้ว้ยความเร็วไม่เกิน 4 กิโลเมตรต่อชัว่โมง บนผิวน ้ าท่ีมีความเร็วผิวน ้ าไม่เกิน 
0.5 กิโลเมตรต่อชัว่โมง และสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางบนผิวน ้ าท่ีอยูน่ิ่งได ้ เรือเก็บตวัอยา่งน ้ า
จากแหล่งน ้าผวิดินน้ีมีการรับส่งขอ้มูลแสดงพิกดัท่ีอยูโ่ดยใชย้า่นความถ่ี Zigbee มีอุปกรณ์เช็คระดบั
พลงังาน ตรวจสอบความลึก รวมทั้งอลักอลิทึมในการหาเส้นทางและจุดเก็บน ้ า มีการจดจ าเส้นทาง
บนัทึกเป็นแฟ้มขอ้มูล (Log File) ภายในเรือเพื่อใชใ้นการเดินทางกลบัมาจุดเร่ิมตน้เม่ือเก็บตวัอยา่ง
น ้าเสร็จส้ิน 
ค าส าคัญ     เรือเก็บน ้า  เรือเก็บตวัอยา่งน ้า  เก็บน ้าตามพิกดั GPS 
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 GPS Global Positioning Satellite System 
 GSM  Global System For Mobile Communications 
 CDMA  Code Division Multiple Access 
 Wireless LAN  Wireless  Local Area Network 
 WI-FI  Wireless Fidelity 
 WIMAX  Worldwide Interoperability For Microwave Access 
 IC  Integrated Circuit 
 RF  Radio Frequency 
 SPI  Serial Peripheral Interface 
 I2C  Inter-IC Communication 
 LAN   Local Area Network 
 TCP/IP  Transmission Control Protocol / Internet Protocol 
 USB  Universal Serial Bus 
 OSI  Open System Interconnection  
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 RS232 มาตรฐานการรับส่งขอ้มูล 
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 Kbps กิโลไบตต่์อวนิาที     
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