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• การบริหารจดัการนํ้าท่ีมีประสิทธิภาพ ตอ้ง

– ส่งนํ้าในปริมาณท่ีตอ้งการ ไปยงัพื้นท่ีท่ีกาํหนด ในเวลาท่ีเหมาะสม

• ปริมาณนํ้าเป็นปัจจยัสาํคญั ต่อประสิทธิภาพ ส่งผล

– พ้ืนท่ีไดน้ํ้ ามากไป/นอ้ยไป

– กระทบต่อผลผลิตทางการเกษตร/อุตสาหกรรม

• เคร่ืองมือตรวจวดัปริมาณนํ้าในลาํนํ้าเปิด จึงจาํเป็น

– ตรวจสอบวา่ ส่งนํ้าอยูใ่นปริมาณท่ีตอ้งการ

– สอบเทียบอาคารวดันํ้า (กรณีท่ีมีอาคารแต่วดัไดไ้ม่แม่นยาํ)



• นาํเสนอเทคโนโลยดีอปเปลอร์

– ปรากฏการณ์ดอปเปลอร์ (Doppler effect)

– หลกัการประยกุตใ์ชส้ร้างเคร่ืองวดั ADCP/ADV

• แสดงถึงประเภท/การใชง้านเคร่ืองวดั ADCP 

– แบบติดอยูก่บัท่ี (ติดขา้งตล่ิง, ติดกน้ลาํนํ้า)

– แบบเคล่ือนท่ี (ติดกบัเรือ, ติดกบัแพ)



• Pitot Tube (1732)

• Current Meter (1965)

• Acoustic Doppler 
ADCP, ADV (1980)



Doppler Effect
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เรดาร์ตรวจจบัความเร็วรถ

 ตรวจวดัความเร็วอนุภาค



- วดัลาํนํ้ า กวา้ง (ถึง 300 เมตร)

- วดั V ในแนวราบ ไดห้ลายจุดพร้อมกนั 

(สูงสุด 128 จุด)

- วดัระดบัผวินํ้า

- ตั้งเวลาวดัอตัโนมติั (วนิาที-ชม)

- เช่ือมต่อโทรมาตร (เฝ้าระวงัสถานการณ์)

- ใชเ้ทคนิคความเร็วดชันี  ปริมาณนํ้า

1. ติดต้ังขางตลิ่ง



2. ติดต้ังกนตลิ่ง

- วดัในลาํนํ้าเลก็ ต้ืน 

- วดั V ในแนวด่ิง ไดห้ลายจุดพร้อมกนั

- วดัระดบัผวินํ้า

- ตั้งเวลาวดัอตัโนมติั (วนิาที-ชม)

- เช่ือมต่อโทรมาตร (เฝ้าระวงัสถานการณ์)

- ใชก้ระจายตวัของความเร็ว  ปริมาณนํ้า



3. ติดต้ังกับเรอื

- วดัในลาํนํ้ากวา้ง  

- วดั V ในแนวด่ิง ไดห้ลายจุดพร้อมกนั

- วดั v ไดทุ้กตาํแหน่งในหนา้ตดั

-  ตรวจวดัปริมาณไดโ้ดยตรง

-  เช่ือมต่อ GPS

-  ตั้งวดัอตัโนมติัไม่ได้

-  เช่ือมต่อโทรมาตรไม่ได้



4. ติดต้ังกับแพ

- ความสามารถเช่นแบบติดกบัเรือ

- วดัในลาํนํ้าเลก็ได ้ 



Q=146,314 cms

Amazon river



ประเภท

ตามการติดตั้ง

ความสามารถในการตรวจวัด
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ขางตลิ่ง      *

กนลํานํ้า      *

เรือเคลือ่นที่      

แพเคลื่อนที่      



ประเภท

ตามการติดตั้ง
ขนาดลํานํ้า ตัวแปรท่ีวัด วัตถุประสงค เสริม

ขางตลิ่ง กวางและลึก WL / Vpoints / Qvim ติดตาม/เฝาระวัง โทรมาตร

กนลํานํ้า แคบและตื้น WL / Vpoints / Qvim ติดตาม/เฝาระวัง โทรมาตร

เรือเคลื่อนท่ี กวางและลึก

WL / Vall / Q ตรวจสอบ GPS

แพเคลือ่นท่ี
กวางและลึก

แคบและตื้น



การวดันํ้าดว้ยเคร่ือง ADCP เป็นอีกทางเลือกหน่ึงท่ีดี

- ใหค้วามถกูตอ้งแม่นยาํสูง

- ช่วยประหยดังบประมาณ

การจดัหา ADCP ควรพิจารณาเลือก

- เหมาะสมกบัประเภทงาน 

- หลีกเล่ียง เคร่ือง spec สูงกวา่งานท่ีตรวจวดั (ส้ินเปลืองงบประมาณ)
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