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สรรสาระ

ปาษาณ กุลวานิช 

นักวิทยาศาสตร์ช�ำนาญการ กองเครื่องมือวัดและทดสอบความช�ำนาญ

การน�ำเทคโนโลยี                    ไปใช้ประโยชน์ 

ในโครงการจัดการพื้นที่ท�ำการเกษตรตามแนวพระราชด�ำริ

หุ่นยนต์อัตโนมัต 
 

	 กรมวิทยาศาสตร์บรกิาร (วศ.) รเิริม่งานวิจัยท่ีเกีย่วข้องกบัหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติมาต้ังแต่ปี 2544 โดยระบบท่ีสร้างข้ึน 

ส่วนใหญ่จะใช้ส�ำหรับงานในห้องปฏบิัตกิารวทิยาศาสตร์ทางด้านวเิคราะห์ ทดสอบ สอบเทียบ หากแต่ว่ายงัมงีานและข้อมูลอกีมากมาย

มหาศาลท่ีเราต้องการทราบ ท่ีต้องการการวัด วิเคราะห์ ท่ีอยู่นอกห้องปฏิบัติการ ในยุคสมัยท่ีเป็นยุคแห่งข้อมูล หากเรามีข้อมูลท่ีถกูต้อง 

เพียงพอ และชัดเจนก็จะท�ำให้เราสามารถตัดสินใจและท�ำงานได้อย่างถูกต้องตามเป้าประสงค์และสัมฤทธิผลในระยะเวลาอนัสั้น ข้อมูล 

ท่ีเราต้องการมีมากแต่เราขาดก�ำลังคนท่ีจะไปน�ำข้อมูลเหล่าน้ันมาให้ เทคโนโลยีหุ่นยนต์เคล่ือนที่หรือยานไร้คนขับชนิดต่างๆ ติดต้ัง

เซนเซอร์ตรวจวัด หรืออุปกรณ์เก็บตัวอย่างจะสามารถช่วยแบ่งเบาภาระในการเก็บข้อมูลมาให้เราได้ 

	
	 บทความนีเ้ป็นกรณศีกึษาทีแ่สดงให้เห็นถงึความเช่ือมโยงระหว่างเทคโนโลยหีุน่ยนต์ชนดิเรอือตัโนมตัเิคล่ือนทีต่ามพกิดั GPS ของ วศ.  
เทคโนโลยกีารส�ำรวจทางน�ำ้ (Bathymetric survey) เทคนคิการบรหิารจดัการเกษตรแบบองค์รวม ซึง่น�ำมาสู่การประสานความร่วมมอืท�ำงาน 
ระหว่างหลายหน่วยงานเพื่อให้ได้ข้อมูลทางด้านภูมิสารสนเทศส�ำหรับโครงการจัดการพื้นที่ท�ำการเกษตรตามแนวพระราชด�ำริ

ที่มาของการส�ำรวจความลึกอ่างเก็บน�้ำแม่ดีน้อย

	 โครงการพื้นที่ต้นแบบบูรณาการ แก้ไขปัญหาและพัฒนาพื้นที่ ต�ำบลแก่นมะกรูด อ�ำเภอบ้านไร่ จังหวัดอุทัยธานี ตามแนว 
พระราชด�ำรเิป็นโครงการทีม่คีณะกรรมการสถาบนัส่งเสรมิและพฒันากจิกรรมปิดทองหลงัพระ สบืสานแนวพระราชด�ำรเิป็นส่วนขบัเคลือ่น 
คณะกรรมการฯ ประกอบด้วย ปลัดส�ำนักนายกรัฐมนตรี ปลัดกระทรวงมหาดไทย ปลัดกระทรวงเกษตรและสหกรณ์ และปลัดกระทรวง
ทรัพยากรธรรมชาติและสิ่งแวดล้อม ได้หารือร่วมกับส่วนราชการจังหวัดอุทัยธานีและหน่วยงานที่เกี่ยวข้องเพื่อช้ีแจงแผนปฏิบัติงานตาม
ความต้องการของชาวชมุชนเพือ่แก้ไขปัญหาและพัฒนาตนเอง โดยกรมชลประทานได้มแีผนงานปรบัปรงุอ่างเกบ็น�ำ้ห้วยแม่ดน้ีอย อันเนือ่ง 
มาจากพระราชด�ำริ ที่มีปริมาณการกักเก็บน�้ำ 250,000 ลูกบาศก์เมตร ให้สามารถส่งน�้ำเข้าพื้นที่เกษตรบ้านใต้และบ้านใหม่ คลองอังวะ 
500 ไร่ ในการนีเ้พือ่ให้แผนงานปรบัปรุงอ่างเกบ็น�ำ้ห้วยแม่ดน้ีอยฯ บรรลตุามวตัถปุระสงค์สามารถใช้ประโยชน์ได้เตม็ประสทิธภิาพ สถาบนั
ส่งเสริมและพฒันากจิกรรมปิดทองหลงัพระ ได้ขอความอนเุคราะห์กรมวทิยาศาสตร์บรกิาร (วศ.) น�ำเรอืหุน่ยนต์อตัโนมติัส�ำหรบังานส�ำรวจและ 
เกบ็ข้อมลูด้านสิง่แวดล้อม ในการตรวจสอบปรมิาณน�ำ้ต้นทนุในอ่างเกบ็น�ำ้ก่อนโครงการชลประทานอทุยัธานเีริม่ปฏบิตังิานตามแผนปรบัปรงุ
อ่างเก็บน�้ำห้วยแม่ดีน้อย

ผลการปฏิบัตงาน 

	 ในการหาปรมิาตรน�ำ้ในอ่างเกบ็น�ำ้นัน้จะใช้อปุกรณ์หยัง่น�ำ้ด้วยเสียง (Echosounder) เพือ่วัดความลึกท้องน�ำ้ ณ จดุพร้อมอุปกรณ์
หาพกิดับนพืน้ผวิโลก (GPS) ตดิตัง้บนเรอือตัโนมตัฯิ ข้อมลูความลกึและต�ำแหน่งของความลกึนัน้ๆ ในพืน้ทีข่องอ่างเกบ็น�ำ้จะถกูเกบ็บนัทกึ
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รปูท่ี 3: ปรมิาณน�ำ้ท่ีได้จากพืน้ท่ีส�ำรวจหย่ังน�ำ้แสดงมิติความลึกด้วยสี 

 	 (ประมวลผลข้อมลูโดยสถาบนัสารสนเทศทรพัยากรน�ำ้และ 

	 การเกษตร) ข้อมูลความลึกจาก echosounder แสดงให้เห็นว่า

	 ส่วนท่ีต้ืนทีสุ่ดของอ่างฯ จะอยู่ทางด้านทิศใต้และจะมีความลึก 

	 เพิม่ข้ึนเรือ่ย ๆ ไปทางทิศเหนอืโดยจะมีจุดท่ีลึกทีส่ดุอยู่ทาง	

	 ด้านหน้าของทางระบายน�้ำล้น (Spill way)

	 หน่วยงานภาครัฐหรือภาคเอกชนที่สนใจน�ำเทคโนโลยีหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติไปปรับใช้กับงานที่ท่านรับผิดชอบหรือต้องการ 
สอบถามข้อมลูเพิม่เตมิ สามารถตดิต่อกลุม่งานนวตักรรมเครือ่งมอืวทิยาศาสตร์และระบบอตัโนมตั ิกองเครือ่งมอืวดัและทดสอบความช�ำนาญ  
กรมวิทยาศาสตร์บริการ โทรศัพท์ 02-201-7388

รูปที่ 2: เส้นทางการเดินเรืออัตโนมัตฯตามจริง โดยจุดปล่อยและ	

	 เก็บเรือจะอยู่ทางด้านทิศเหนือใกล้กับ Spill way

ลงในอุปกรณ์เก็บข้อมลู data logger เพือ่น�ำไปใช้ในการวเิคราะห์หาปรมิาตรของน�ำ้ในอ่างเก็บน�ำ้  เรอือัตโนมตัฯิ จะวิง่ไปตามจดุ waypoints 
ที่ออกแบบไว้เบื้องต้นในโปรแกรมวางแผนการน�ำร่อง ในการวิ่งไปหาจุดต่างๆ นั้นจะมีโปรแกรมควบคุมการเดินเรือ (navigation control 
program) ที่จะท�ำหน้าที่รับข้อมูลจากอุปกรณ์น�ำร่องคือ GPS และ inertial measurement unit (IMU) เพื่อตัดสินใจในการสั่งความเร็ว
และทิศทางในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

รูปที่ 1: เรืออัตโนมัตฯ ขณะปฏิบัตงานในพื้นที่

	 ระยะแนวการว่ิงจะห่างกัน 5 เมตร วิ่งเป็นวงตามแนวสัณฐานของอ่างเก็บน�้ำจนกระทั่งครอบคลุมพื้นที่ทั้งหมดท่ีสามารถจะ 
วิง่ได้เรือหุ่นยนต์ใช้เวลาปฏิบัติการทั้งสิ้น 2 ชั่วโมง 16 นาที 27 วินาที วิ่งครอบคลุมพื้นที่ประมาณ 31.26 ไร่ ด้วยความเร็วเฉลี่ย 5 กิโลเมตร
ต่อชั่วโมง ปริมาณน�้ำโดยประมาณ ณ วันที่ 5 กุมภาพันธ์ 2558 คือ 210,000 ลบ.ม. [ความคลาดเคลื่อน  +/- 5% , ระดับน�้ำต�่ำกว่าระดับ 
Spill way 0.7 ม., ความลึกสูงสุด 5.28 เมตร ณ ต�ำแหน่งหน้า spill way] เมื่อพิจารณาจากความจุเดิมที่ 250,000 ลบ.ม. (ปี 2526)  
จะเห็นได้ว่ามีตะกอนสะสมท�ำให้อ่างเก็บน�้ำตื้นเขินไปบ้าง สมควรให้มีการปรับปรุงขุดลอกเพื่อเพิ่มปริมาณการกักเก็บ


