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บทคัดย่อ 
 

ในบางพื้นท่ีฝนตกหนักทุกปีเป็นผลให้เกิดปัญหาอุทกภยัในพื้นท่ีนั้น ๆ นานติดต่อกัน
หลายวนั การช่วยเหลือผูป้ระสบภยัต่าง ๆ ท่ีติดอยู่บริเวณอาคาร บา้นเรือนท่ีไม่สามารถออกมาได ้
เน่ืองจากการเจ็บไขไ้ด้ป่วย ว่ายน ้ าไม่เป็น หรืออยู่ดูแลขา้วของเคร่ืองใช้ภายในบา้น ไม่สามารถ
ออกมารับอาหาร เคร่ืองใช้ต่าง ๆ จากศูนยช่์วยเหลือได ้การใช้เรือเล็กส ารวจเก็บภาพตามพิกดัไป
ส ารวจบริเวณน ้าท่วมแทนมนุษย ์นอกจากจะท าให้สะดวกมากข้ึนแลว้ยงัปลอดภยัต่อชีวิตมนุษยอี์ก
ดว้ย โดยเรือเล็กส ารวจเก็บภาพตามพิกดัสามารถเคล่ือนท่ีไปในบริเวณท่ีน ้ าท่วมโดยใช้มอเตอร์
ไฟฟ้ากระแสตรงต่อกบัใบพดัจ านวน 2 ชุด ผลกัดนัน ้ า โดยใช้พลงังานจากแบตเตอร่ีท่ีอยู่ท่ีตวัเรือ 
และยงัสามารถเคล่ือนท่ีไปด้านหน้า เล้ียวซ้ายและเล้ียวขวาตามท่ีระบุต าแหน่งของ GPS0โดยมี
มอเตอร์ติดตั้งไวท่ี้ด้านหลงัของเรือ ภายในตวัเรือยงัสามารถส่งภาพกลบัมาแบบ Real-time0เพื่อ
บนัทึกเป็นขอ้มูลได ้การน าไปใช้งานสามารถใชง้านไดอ้ย่างคล่องตวัเน่ืองจากหุ่นยนตมี์ขนาดเล็ก 
สามารถขนยา้ยได้สะดวก ไม่ตอ้งมีอุปกรณ์ท่ีซับซ้อน ราคาถูกจึงเหมาะกบัการน าไปพฒันาเป็น
ตน้แบบในการใชง้านจริง 
ค าส าคัญ เรือเล็กส ารวจเก็บภาพตามพิกดั  Roboat  Survey  Snapshot  
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การจดัท าโครงงานเรือเล็กส ารวจเก็บภาพตามพิกดัคร้ังน้ี จะด าเนินงานไปดว้ยดีมิไดห้าก
ขาดการสนบัสนุนช่วยเหลือ ผูจ้ดัท าโครงงานขอขอบคุณ อาจารยส์มรรถชยั จนัทรัตน์ อาจารยท่ี์
ปรึกษาโครงงาน ผูใ้ห้ค  าแนะน า และข้อคิดเห็นต่าง ๆ อนัเป็นประโยชน์อย่างยิ่งต่อการจดัท า
โครงงาน และขอบคุณอาจารย์ภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ทุกท่านท่ีแนะน าแนวทางการ
ด าเนินงาน 

ขอขอบคุณเพื่อนนักศึกษาของผูท้  าโครงงานท่ีมีความเอ้ือเฟ้ือในการใช้เคร่ืองมือ และ
อุปกรณ์ในการด าเนินงาน รวมทั้งภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ ห้องสมุดคณะวิศวกรรมศาสตร์ 
ส านกัวทิยบริการและเทคโนโลยีสารสนเทศท่ีให้บริการยืมหนงัสือ และเอ้ือเฟ้ืออินเตอร์เน็ตเพื่อใช้
ในการสืบคน้ขอ้มูลอนัเป็นประโยชน์ต่อการจดัท าปริญญานิพนธ์ และท าให้ปริญญานิพนธ์เล่มน้ีมี
ความสมบูรณ์ 

ท้ายน้ีขอกราบขอบพระคุณบิดา มารดา และบุพการีท่ีสนับสนุนด้านการเงิน และให้
ก าลงัใจในการศึกษาเสมอมา 
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