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บทคัดย่อ 

 
  โครงงานรถสํารวจพื�นที�ประสบภยั ควบคุมผ่านเครือข่ายไร้สาย มีวตัถุประสงค์เพื�อสร้าง
และออกแบบรถสํารวจที�สามารถเขา้ทาํงานสํารวจพื�นที�ประสบภยัที�มีความเสี�ยงและอนัตรายแทน
มนุษย ์เช่นพื�นที�ที�มีสารกมัมนัตภาพรังสี หรือสารเคมีรั�วไหล โดยผูจ้ดัทาํไดอ้อกแบบวงจรควบคุม
รถสาํรวจพื�นที�ประสบภยั ควบคุมผา่นเครือข่ายไร้สาย ซึ� งสามารถควบคุมการเคลื�อนไหวโดยอาศยั
การกดปุ่มจากแป้นพิมพ ์หรือใชเ้มาส์กดปุ่มผา่นหนา้ต่างโปรแกรมควบคุม เพื�อควบคุมการทาํงาน
ของรถสาํรวจ ควบคุมผา่นเครือข่ายไร้สาย ผา่นทาง Access Point 
 รถสํารวจควบคุมผ่านเครือข่ายไร้สายนี� มีส่วนประกอบทั� งหมด 2 ส่วน คือ ส่วนของ 
Hardware และส่วนของ Software โดยส่วน Hardware ใช้ Microcontroller เป็นส่วนควบคุมการ
ทาํงานของ DC Motor โดยรับคาํสั�งในการควบคุมการทาํงานมาจาก Access Point ส่วน Software 
จะใชภ้าษา Visual Basic 
 หลกัการทาํงานโดยรวมทั�งหมดของรถสํารวจ คือ เมื�อจ่ายไฟให้ระบบ และทาํการติดต่อ
โปรแกรมควบคุมกบัรถสาํรวจ เราสามารถควบคุมรถสํารวจไดโ้ดยการเขา้ไปยงัหนา้ต่างโปรแกรม
จากนั�นทาํการเชื�อมต่อโปรแกรมควบคุมกบั Access Point ซึ� งการควบคุมการทาํงานจะรับขอ้มูลจาก
คียบ์อร์ดหรือใช้เมาส์กดในหน้าต่างโปรแกรม เมื�อรับขอ้มูลแลว้ระบบจะส่งคาํสั�งผ่านตวั Access 
Point เพื�อทาํการกระจายชุดคาํสั�งไปยงั Microcontroller และกลอ้งตามหมายเลข IP ที�ไดท้าํการตั�ง
ค่าไวที้�โปรแกรมควบคุมและตวัอุปกรณ์ที�ใชรั้บคาํสั�งที�รถสาํรวจจะมีเซ็นเซอร์ทาํการตรวจจบัความ
ร้อนเพื�อคน้หาผูป้ระสบภยัและมีเซ็นเซอร์แสงคอยควบคุมการเปิดปิดไฟส่องสวา่งกรณีที�รถสํารวจ
ปฏิบติังานในที�มืดหรือในเวลากลางคืน 
คาํสาํคญั Visual Basic  Access Point  รถสาํรวจพื�นที�ประสบภยั 
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ฎ 

 

คาํอธิบายสัญลกัษณ์และคาํยอ่ 
 
 LAN Local Area Network  
 PIC  Peripheral Interface Controller 
 PIR Sensor Passive Infrared Sensor 
 IP Camera Internet Protocol Camera 
 PWM  Pulse Width Modulation 
 GND  กราวด์ 
 VCC  แรงดนัไฟฟ้ามีหน่วยเป็นโวลต ์
 Vin  จุดสาํหรับแรงดนัไฟฟ้าเขา้ 
 Vout  จุดสาํหรับแรงดนัไฟฟ้าออก 
 Visual Basic ภาษาคอมพิวเตอร์ภาษาหนึ�งใชใ้นการเขียนโปรแกรม 
 RY2  เป็นวงจรควบคุม Relay 
 


