
   ากาศยานไรคนขบัหรอืยูเอว ี(Unmanned Aerial Vehicle: UAV) เปนอากาศยานที่ไมมนีกับนิ

   ประจาํการอยูบนเครื่อง เปนอากาศยานที่ไรคนขบัหรอืนกับนิ แตสามารถควบคุมได อากาศยานไร

คนขบัมรีูปราง ขนาด รูปแบบ และเอกลกัษณที่แตกตางกนัออกไป ตามหลกัแลวอากาศยานไรคนขบั กค็อื โดรน

(Drone) นั่นเอง เปนอากาศยานที่ควบคุมจากระยะไกล ใชการควบคุมอตัโนมตัซิึ่งมอียู ๒ ลกัษณะ คอื การควบคุม

จากระยะไกล และการควบคุมแบบอัตโนมัติโดยใชระบบการบินดวยตนเองซึ่งตองอาศัยโปรแกรมคอมพิวเตอร

ที่มรีะบบที่ซบัซอนแลวมกีารตดิตั้งไวในอากาศยาน อาจกลาวไดวา อากาศยานไรคนขบั คอื เครื่องบนิที่สามารถบนิ

Í

ÍÒ¡ÒÈÂÒ¹äÃŒ¹Ñ¡ºÔ¹ 
UAV áÅÐ Multi Rotor 

âÃ§àÃÕÂ¹ª‹Ò§½‚Á×Í·ËÒÃ 
รอยเอก ประสพชยั  ศลิาออน 

ครวูชิาชาง แผนกชางไฟฟาและอเิลก็ทรอนกิส
กองการฝกและศกึษา 

โรงเรยีนชางฝมอืทหาร สถาบนัวชิาการปองกนัประเทศ

๑. กลาวนําอากาศยานไรคนขบั
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ไดดวยระบบอัตโนมัติ โดยไมตองใชนกับินประจําการอยูบนอากาศยาน อาจมีการติดตั้งกลองถายภาพคุณภาพ

สูง ทั้งกลองถายภาพในเวลากลางวัน (Electro Optical) และกลองอินฟราเรด (Infrared Sensor) ที่สามารถ

บนัทกึภาพระยะไกลไดแลวแพรภาพสญัญาณมายงัจอภาพที่สถานภีาคพื้นดนิ ในเวลาที่ใกลเวลาจรงิมากที่สดุ (Near 

Real Time: NRT) นอกจากนั้นอากาศยานไรคนขบัยงัสามารถปฏบิตัภิารกจิดานขาวกรอง การเฝาตรวจ การคนหา

เปาหมาย และการลาดตระเวนหรอืที่เราเรยีกวา ISTAR (Intelligence, Surveillance, Target Acquisition, 

Reconnaissance) ปจจบุนั ยเูอวใีนการทหารมกีารพฒันาขดีความสามารถใหทาํหนาที่สอดแนมและภารกจิโจมตไีด

อกีดวย การแบงประเภทระบบอากาศยานไรคนขบัสามารถกาํหนดรปูแบบการจดัไดหลายลกัษณะ ทั้งนี้ขึ้นอยูกบัความ

มุงหมายในการนําไปใชของภารกิจ คุณลักษณะเฉพาะของอากาศยานไรคนขับเองที่ถูกพัฒนาขึ้นสําหรับการใชงาน 

ภารกิจใดภารกิจหนึ่ง และ/หรือสําหรับสภาวะของภูมิประเทศในการนําไปใช นอกจากนั้นในขอพิจารณาดังกลาว 

จะตองคาํนงึถงึวาอากาศยานไรคนขบัดงักลาวผูนาํไปใชเปนองคกรใด มกีารใชเพื่อความมุงหมาย และ/หรอืเหตผุลใด

โดยเราสามารถที่จะกาํหนดแนวทางการแบงประเภทของอากาศยานไรคนขบัไดดงันี้ 

๑. เปาหมายและเปาลอ เปนเปาฝกใหกบัพลปนตอตานอากาศยานหรอืขปีนาวุธ 

๒. ขาวกรอง เปนหนวยขาวกรองในสมรภูม ิ

๓. โจมต ีทางภารกจิโจมตี

๔. ลาํเลยีง เปนยูเอวทีี่ออกแบบมาเปนพเิศษเพื่อการขนสง 

๕. วจิยัและพฒันา ใชเพื่อการพฒันาเทคโนโลยขีองยูเอวเีพื่อนาํไปใชกบัยูเอวจีรงิ 

๖. พลเรอืนและการตลาด เปนอากาศยานไรคนขบัหรอืยูเอวทีี่ถูกออกแบบมาเพื่อใชโดยพลเรอืน

ที่กลาวมาขางตนเปนการเลาถึงการพัฒนาและเทคโนโลยีอากาศยานไรคนขับ รวมถึงการประยุกตใช

ตาง ๆ จะเห็นไดวามีการพัฒนาไปไกลมาก ทั้งนี้ขึ้นอยูกับทรัพยากรของแตละองคกรหรือประเทศนั้น ๆ สําหรับ

โรงเรียนชางฝมือทหารไดเล็งเห็นถึงการพัฒนา และกาวทันในเทคโนโลยีนี้ โดยมีการสงเสริมใหนกัเรียนสรางสรรค

สิ่งประดษิฐ และใหความสาํคญัในเรื่องการใชวสัดอุปุกรณที่หาไดในประเทศ ตนทนุในการประดษิฐไมสงู และราคาไมแพง

อกีทั้งผลงานสิ่งประดษิฐสามารถรวมกจิกรรมกบัองคกรภายนอกได ในการนี้ทางสมาคมกฬีาเครื่องบนิจาํลองและวทิยุ
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บงัคบั ไดรวมกบั สาํนกังานคณะกรรมการวจิยัแหงชาต ิ

(วช.) และสถานโีทรทศัน Thai PBS  จดัการแขงขนั

การพฒันาเครื่องบนิปกหมุนจาํลองบงัคบัวทิยุใบพดั ๔ 

ชุด (Quad rotor) และจดัเวทกีารแขงขนัใน ๔ ภูมภิาค 

๕ สนาม พรอมทั้งไดรบัพระมหากรณุาธคิณุจากพระบาท

สมเด็จพระเจาอยูหัวพระราชทานถวยรางวัล สําหรับ

การแขงขนัเครื่องบนิจาํลอง และวทิยบุงัคบัแบบปกหมนุ 

ระดับอาชีวศึกษา และอุดมศึกษาในโครงการสงเสริม 

และพัฒนางานวิจัย และสิ่งประดิษฐสูการใชประโยชน  

เพื่อสรางโอกาสใหเยาวชนไดมีความคิดสรางสรรคใน

การประดิษฐนวัตกรรมและสิ่งประดิษฐใหมๆ เพื่อ

ตอยอดความคิดไปสูการสรางเครื่องบินจําลองและวิทยุ

บังคับใหสามารถเคลื่อนไหวและสามารถควบคุมดวย

ระบบอตัโนมตัแิละ/หรอืวทิยุบงัคบัได, สรางเวทแีขงขนั

ใหเยาวชน นกัประดษิฐ และบุคคลทั่วไป ใหมโีอกาสนาํ

ความรูทางดานวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีมาประยุกต

ใชใหเกิดประโยชน, ทดสอบและวัดสมรรถนะในการ

คดิคนการประดษิฐของเยาวชน นกัประดษิฐ และบคุคล

ทั่วไป ในการสรางสรรคและบรูณาการรวมกนั เพื่อนาํไป

ประยกุตใชทั้งในเชงิสงัคม เชงิเศรษฐกจิ และเชงิวชิาการ 

และสามารถพฒันาไปใชประโยชนในดานตางๆ เชน ดาน

การถายภาพสํารวจทรัพยากร ดานการเกษตรกรรม 

และการชวยเหลือผูประสบภัย นอกจากนี้ยังสามารถ

พฒันาการใชงานใหไปสูในเชงิพาณชิยได 

๒. UAV Multi Rotor

 UAV Multi Rotor เพื่อความเขาใจงาย ๆ 

มันคือ UAV แบบหนึ่งที่มีหลายใบพัด พัฒนาจาก 

เฮลิคอปเตอร (Helicopter) มีความสามารถในการ

ทรงตัว ประคองตัวเองใหลอยตัวไดอยางมีเสถียรภาพ 

ถาเปน ๔ ใบพดั จะเรยีกวา Quad rotor (๖ ใบพดั 

Hex Rotor หรอื Hexacopter, ๘ ใบพดั Oct Rotor 

หรอื Octocopter) โดยมขีอดขีอเสยีที่จะไดกลาวตอไป 

ในบทความนี้จะกลาวเฉพาะในสวนของ UAV Multi 

Rotor แบบ ๔ ใบพดั รวมถงึแนวการสรางและพฒันา 

สิ่งประดษิฐ Quad rotor ของครูและนกัเรยีนโรงเรยีน

ชางฝมอืทหาร

ขอดขีอง UAV Multi Rotor

๑. รูปแบบของเครื่องบนิ แบบ Quad Rotor 

จะบินไดนิ่งมากกวาเฮลิคอปเตอรใบพัดเดียวเพราะวา

ใชใบพดั ๔ ใบเปนตวัสรางแรงยก บางตวั ๖ - ๘ ใบ 

ทําใหมีแรงมากขึ้น จึงสามารถออกแบบใหใชใบพัดที่

เลก็กวา เพราะวากระจายแรงยกไปใบตางๆ เลยเปนขอดี

อีกหลายอยาง มีแรงสั่นนอย ใบพัดไมตีกับวัตถุอื่นๆ 

จงึเหมาะกบังาน UAV

๒. กลไกสรางงายกวาเพราะวาถาเปรยีบเทยีบ

กับเฮลิคอปเตอรปกติจะใชใบพัดหลักชุดเดียว ใบพัด

อาจตองมขีนาดใหญ ถาของหนกั ๆ ใบพดัจะหมุนเรว็ๆ 

จะเกดิแรงหนศีนูยไดงายกวาทาํใหตวัเฮลคิอปเตอรแบบ

ใบเดยีวมโีอกาสสั่นไดมากกวา

๓. กลไกของใบพดัของ Quad Rotor ไมตอง

มีกลไกซับซอน เฮลิคอปเตอรจริงจะใชวิธีปรับ picth 

ในการสรางแรงยกในทศิทางทาํใหมกีลไกที่ซบัซอนกวา 

ขอเสยีของ UAV Multi Rotor

๑. ระบบควบคุมของ Quad Rotor จะซับ

ซอนมากกวาเฮลิคอปเตอรในปจจุบัน และตองมีระบบ

เซน็เซอรที่ด ีเชน gyro, accelerometer 

๒. ปญหาเรื่องแหลงพลังงาน UAV แบบ 

Quad Rotor ใชมอเตอรตั้ง ๔ ตวั ตอการบนิหนึ่งครั้ง 

อยางมากจะทาํใหสูญเสยีแหลงพลงังานมาก

๒.๑  หลักการทํางาน UAV Multi Rotor 

แบบสี่ใบพดั

การควบคุมเครื่องบินสี่ใบพัดทําไดโดยการ

เปลี่ยนความเรว็ของใบพดัซึ่งทาํใหแรงบดิและแรงยกของ

แตละใบพดัเปลี่ยนไป หลกัการควบคมุเครื่องบนิสี่ใบพดั

ในแบบตาง ๆ ทําได ตามที่จะกลาวตอไปโดยกําหนด

สญัลกัษณ และความหมายดงัตอไปนี้

 ๑. Ω หมายถงึ ความเรว็ขณะนั้น

 ๒. ∆ หมายถงึ ความเรว็ที่เปลี่ยนไป

 ๓. ö หมายถงึ การเรงความเรว็ในแนวดิ่ง 

(Throttle)

 ๔. R หมายถงึ การเอยีงตวัไปทางซาย-ขวา 

(Roll)
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 ๕. P หมายถงึ การเอยีงตวัไปขางหนา-หลงั 

(Pitch)

 ๖. Y หมายถึง การหมุนทวน-ตามเข็ม

นาฬกา (Yaw)

  ๒.๑.๑ การลอยตัวนิ่ง (Hovering) 

ทําไดโดยควบคุมใหความเร็วใบพัดทั้งสี่ตัวมีความเร็วที่

เทากนั เพื่อสรางแรงบดิ (Torque) จากรูป จะเหน็วา

ใบพัดแตละคูจะหมุนในทิศทางตรงขามกันคือ ใบพัด

หนาและหลงัจะหมนุทวนเขม็นาฬกา ใบพดัซายและขวา

จะหมุนตามเข็มนาฬกาแรงบิดจากใบพัดแตละคู 

จะหกัลางกนัทาํใหเครื่องบนิไมหมุนตวั

  ๒.๑.๓ การเอยีงตวัซาย-ขวา (Roll) จาก

รูปใบพัดหนาซาย (Front) และหลังซาย (Left) จะมี

ความเร็วเพิ่มขึ้น แตความเร็วใบพัดหนาขวา (Right) 

และหลังขวา (Rear) ความเร็วจะลดลง ทําใหเกิดการ

เอยีงตวัไปทางขวา สวนเอยีงตวัซายกใ็ชวธิตีรงกนัขาม

  ๒.๑.๕ การหมุนตัวทวน-ตามเข็ม

นาฬกา (Yaw) ใหความเรว็ใบพดัหนาซาย (Front) และ

หลงัขวา (Rear) มากกวาความเรว็ใบพดัหลงัซาย (Left) 

และหนาขวา (Right) เพื่อใหแรงบดิที่เกดิจากการหมุน

ของใบพัดดานนี้มากกวา ทําใหเครื่องบินหมุนตัวทวน

เข็มนาฬกาดังรูป สวนการหมุนตัวตามเข็มนาฬกาก็ให 

วธิตีรงกนัขาม

รูปการเรงความเรว็ในแนวดิ่ง

รูป การลอยตวันิ่ง

รูปการเอยีงตวัไปทางขวา

รูปการเอยีงตวัไปขางหนา

  ๒.๑.๒ การเรง-ลดความเรว็ในแนวดิ่ง

(Throttle) ใบพัดทั้งสี่จะตองเพิ่มหรือลดความเร็ว

ทุกใบพดัเทา ๆ กนั ทาํใหเครื่องบนิบนิขึ้น-ลง จากรูป

เปนการเรงความเร็วในแนวดิ่งโดยเพิ่มความเร็วทั้งสี่

ใบพดัเทากนัทาํใหเครื่องบนิลอยขึ้น

  ๒.๑.๔ การเอยีงตวัหนา-หลงั (Pitch) 

วิธีนี้คลายกับการเอียงตัวซาย-ขวา แตเปลี่ยนเปนให 

ใบพดัหนาซาย (Front) และหนาขวา (Right) มคีวามเรว็

ลดลง แตความเรว็ใบพดัหลงัซาย (Left) และหลงัขวา 

(Rear) จะหมุนเรว็ขึ้น ทาํใหทศิทางนี้ยกตวัใบพดัคูหนา

จะหมุนชากวาทําใหทิศทางนี้ตกลงทําใหเครื่องบินเอียง

ไปขางหนา ดงัรูป สวนการเอยีงตวัทางดานหลงักใ็ชวธิี

ตรงกนัขาม
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 ๒.๒  สวนประกอบของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั

    สวนประกอบของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดัประกอบไปดวย

    ๒.๒.๑ ลําตวั (Fuselage)

     ลาํตวัของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั ทาํจากวสัดุนํ้าหนกัเบา เชน อะลูมเินยีม

คารบอนไฟเบอร โครงสรางลําตัวสามารถออกแบบไดหลายรูปแบบแตตองเนนความแข็งแรง เพื่อใหสามารถรับ

แรงบดิของมอเตอรไดดโีดยไมมกีารบดิตวั และสามารถรบัแรงสั่นสะเทอืนจากมอเตอร  สวนสรางแรงยกใหกบั UAV 

Multi Rotor แบบสี่ใบพดั ประกอบดวยมอเตอร โดยทั่วไปจะเปนแบบใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงชนดิไรแปรงถาน 

(Brushless DC motor) ตองใชงานรวมกนักบัชุดควบคุมความเรว็รอบแบบอเิลก็ทรอนกิส (Electronic speed 

controller) และใบพดัเปนตวัสรางแรงยกใบพดัที่ใชสวนมากจะเปนแบบที่ใหกาํลงัขบัมากในรอบตํ่า และเปนใบพดั

แบบหมนุกลบัทศิทางกนัเพื่อสรางความสมดลุแรงบดิของใบพดัทั้งหมด นอกจากนี้ สวนสรางแรงยกยงัทาํหนาที่สราง

แรงในการควบคุมทศิทางตางๆ ของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดัอกีดวย

    ๒.๒.๒ ชดุควบคมุการบนิ (Flight Controller)

     ชดุควบคมุการบนิถอืวาเปนหวัใจหลกัของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดัหนาที่ควบคมุ

เสถยีรภาพในการบนิทั้งหมด ไดแก ควบคมุระดบัความเอยีง (Attitude control) ควบคมุความสงู (Height control) 

ควบคมุตาํแหนง (Position control) ควบคมุทศิทาง (Heading control) และนาํทางการบนิ (Navigation) นอกจาก

จะควบคมุการบนิแลว ชดุควบคมุยงัรบัคาํสั่งการบนิจากนกับนิผานทางวทิยบุงัคบัระยะไกลอกีดวย ชดุควบคมุการบนิ

ใชไมโครคอนโทรลเลอรขนาดเลก็ เปนสวนประมวลผลการควบคมุทั้งหมด โดยจะรบัสญัญาณจากเซน็เซอรหลายแบบ

เพื่อใชในการควบคุมการบนิแบบตางๆ ดงัรูป 

รูปการหมุนตวัทวนเขม็นาฬกา

รูประบบควบคุมของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั
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ชดุควบคมุการบนิ ทาํหนาที่ควบคมุเสถยีรภาพการบนิ ของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั ประกอบดวย

ไมโครคอนโทรลเลอร เปนสวนประมวลผลและควบคุมการบนิและเซน็เซอรตางๆ เปนสวนวดัสภาพการบนิ ดงัรูป 

ซึ่งการควบคุมแบงออกเปน

การควบคมุระดบัมมุเอยีง (Attitude Control)

การควบคมุความเอยีงเปนการควบคมุมมุเอยีง (Orien-

tation) ในแนวแกนตางๆ (Angle control) ไดแก roll, pitch 

และ yaw (หรอื X Y Z) ถอืวาเปนการควบคุมพื้นฐานที่ทาํให

UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพัดบินไดอยางมีเสถียรภาพ 

ดงัรูป ซึ่งมุมตางๆ นั้น แสดงใหเหน็ตามรูป

รูปมุมตางๆ ของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั  

รูปมุมตางๆ ของ UAV Multi Rotor แบบสี่ใบพดั

เซน็เซอรพื้นฐานที่ใชสาํหรบัการคุมมุมเอยีง ไดแก ไจโร (Gyro) ในกรณทีี่ตองการควบคุมระดบั roll กบั 

pitch (Level control) หรอืแกน X กบั Y นั้นตองใช ไจโรรวมกบัเซน็เซอรวดัความเอยีง (Accelerometer) 

เพื่อชดเชยขอดอยของเซน็เซอรทั้งสอง การประมาณคามุมทาํไดโดยใชเทคนคิทางคณติศาสตร เชน Kalman fiffiilter, 

complementary fiffiilter เปนตน หลงัจากประมาณคามมุตางๆ ได แลวจงึควบคมุมมุตางๆ ดวยเทคนคิการควบคมุ เชน 

PID (Proportion Integral Derivative control) การควบคุมแบบฟซซี่ (Fuzzy logic control) เปนตน สวนการ

ควบคุมทศิทางในแนวแกน yaw หรอืแกน Z ใชรวมกบัเซน็เซอรวดัสนามแมเหลก็โลก (Magnetometer) ปจจุบนั  

ไดมกีารรวมเซน็เซอรทั้งสามเขาดวยกนั เรยีกวา Inertial Measurement Unit หรอื IMU ดงัรูป
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  ๒.๒.๓  ชดุรบั-สงสญัญาณ (Signal transmit-receive system) 

     ชุดรับ-สงสัญญาณทําหนาที่รับสงสัญญาณควบคุมการบินจากนกับิน ซึ่งสัญญาณควบคุม

การบนิเปนสญัญาณที่สงมาจากคนับงัคบั (Joy stick) ดงัรูป 

รูปชุดรบัสงสญัญาณควบคุมการบนิ

 IMU แบบสามเซน็เซอร IMU แบบรวมในชพิเดยีวกนั

  ๒.๒.๔  แบตเตอรี่ (Battery)

     เปนสวนเก็บพลังงานสํารองสําหรับใชในการบิน แบตเตอรี่ที่ใชเปนชนดิที่มีนํ้าหนกัเบาและ

มีความสามารถจายพลังงานสูงไดอยางตอเนื่อง (มีคากําลังวัตตตอนํ้าหนกัสูง) โดยทั่วไปเปนชนดิลิเทียมโพลิเมอร 

(Lithium polymer) ระยะเวลาในการบนิจะขึ้นอยูกบัคาความจุของแบตเตอรี่

๒.๓  โปรแกรมควบคมุการบนิ

  ในชวงไมนานมานี้ไดเกดิกระแสการเผยแพร ภาพการบนิของ UAV Multi Rotor ตามสื่ออนิเทอรเนต็

อยางมากมาย อากาศยานเหลานี้บนิไดดวยการควบคมุโดยอปุกรณอเิลก็ทรอนกิสซึ่งเปนผลการวจิยัจากหองทดลองตางๆ

ชดุควบคมุที่พฒันาในเชงิพาณชิย และจากการพฒันาชดุควบคมุแบบเปดเผยซอรสโคด หรอืเรยีกวาโอเพนซอรส (Open 

source) จากที่สาํรวจพบวามผีูพฒันาระบบควบคมุรายละเอยีดของชดุควบคมุ UAV Multi Rotor ตามตารางดานลาง

ซึ่งแตละรายได พฒันาสวนของโปรแกรมตั้งคาใหมคีวามสะดวกในการปรบัแตง UAV Multi Rotor และบางรายมี

การเปดเผยซอรสโคด เพื่อใหนาํไปพฒันาตอไดงาย ดวยเหตนุี้ จงึทาํใหเกดิกระแสการพฒันาชดุควบคมุ UAV Multi 

Rotor อยางกาวกระโดด รวมไปถงึหองวจิยัตางๆ ที่ไดเอาโปรแกรมดงักลาวไปพฒันาตอยอดใหสอดคลองตอการ

ใชงานมาก บางรายที่มกีารพฒันาโปรแกรมควบคุมใหสามารถใชกบัเซน็เซอรไดอยางหลากหลาย 
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สาํหรบัโรงเรยีนชางฝมอืทหาร (รร.ชท.) ไดใช Multi wii เปนชุดควบคุมงายตอการเรยีนรูพื้นฐาน Multi 

wii ใชไมโครคอนโทรลเลอร ชนดิ 8 bit 16 MHz ทาํใหความสามารถอาจลดลงบาง แตกส็ามารถแกไขไดโดย

การเขียนโปรแกรมใหเหมาะสม (Optimization) และสอดคลองกับกติกาการแขงขันเครื่องบินบังคับวิทยุแบบ

ปกหมุน “ศกึปกหมุนประลองปญญา” Quad Rotor กาํหนดใหใช CPU ATMEGA328 และ Sensor แยกจากชุด 

Control โครงสรางของอากาศยาน อุปกรณสาํหรบัหิ้วและปลอยสมัภาระ และอุปกรณตดิตั้งกลอง จะตองออกแบบ

และสรางขึ้นมาเอง สําหรับการแขงขันมีการแขงขัน ๕ สนาม จัดทุกภาคของประเทศ และรอบชิงชนะเลิศจัดที่

มหาวทิยาลยัมหาสารคาม ผลการแขงขนัของ รร.ชท. เขา ๑๐ ทมีสดุทายทกุสนาม ถงึผลการแขงขนัจะไมคอยประสบ

ผลสาํเรจ็ แตสิ่งที่เราไดสราง มคีุณคาและเปนประสบการณตอครูและนกัเรยีนชางฝมอืทหารเปนอยางยิ่ง โดยเฉพาะ

นกัเรยีนจากสถาบนัแหงนี้เราผลติใหเขาเปน “ชางฝมอื” ตอบสนองตอภารกจิทางทหาร
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