
 ข 

หวัขอ้วทิยานิพนธ์ การควบคุมการเอียงตวัอตัโนมติัของเฮลิคอปเตอร์ขณะท่ีมีลมปะทะ 
หน่วยกิต 12 
ผูเ้ขียน นายเทเวศร์ โพธิรังสิยากร 
อาจารยท่ี์ปรึกษา ผศ. ดร.อรรณพ  เรืองวเิศษ 
หลกัสูตร วศิวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต  
สาขาวชิา วศิวกรรมเคร่ืองกล 
ภาควชิา วศิวกรรมเคร่ืองกล 
คณะ วศิวกรรมศาสตร์ 
พ.ศ. 2554 
 
 

บทคดัยอ่ 
 

วตัถุประสงค์ของงานวิจยัน้ีเพื่อปรับปรุงระบบควบคุมแบบสัดส่วนและอนุพันธ์ (Proportional-
Derivative Control) ในการควบคุมการเอียงตวัอตัโนมติัของเฮลิคอปเตอร์ขณะมีลมปะทะให้มีความ
แม่นย  ามากข้ึน ดว้ยวิธีการท่ีน าขนาดและทิศทางของความเร็วของลมปะทะมาพิจารณาโดยตรง การ
ทดสอบใช้การทดสอบแบบพลศาสตร์ในอุโมงค์ลม เร่ิมจากท าการทดสอบในสภาวะไม่มีลมปะทะ
จากอุโมงค์ลมและปรับค่าอตัราขยายของการควบคุมแบบ PD จนได้ผลตอบสนองท่ีมีเสถียรภาพ
ตามท่ีตอ้งการ จากนั้นใชค้่าอตัราขยายน้ีทดสอบในสภาวะท่ีมีลมปะทะ ผลกระทบของลมปะทะท าให้
เฮลิคอปเตอร์เกิดการแกวง่อยา่งรุนแรงจนเสียเสถียรภาพ ดงันั้นจึงท าการปรับค่าอตัราขยายของการ
ควบคุมแบบ PD ในสภาวะท่ีมีลมปะทะอย่างต่อเน่ืองด้วยความเร็วและทิศทางต่างๆ จนไม่เกิดการ
แกว่งข้ึน แลว้น าค่าอตัราขยายของการควบคุมแบบ PD มาหาความสัมพนัธ์กบัความเร็วและทิศทาง
ของลมปะทะ จากผลการทดสอบน้ีงานวิจยัน้ีจึงน าเสนอเป็นวิธีการปรับเปล่ียนค่าอตัราขยายของตวั
ควบคุมแบบ PD ตามสภาวะลมปะทะ ผลการทดสอบวิธีการท่ีน าเสนอน้ีด้วยการทดลองแบบ
พลศาสตร์ในอุโมงค์ลมแสดงให้เห็นว่าสามารถควบคุมการเอียงตวัของเฮลิคอปเตอร์ได้อย่างมี
เสถียรภาพและไม่เกิดการแกว่ง โดยมีค่าความผิดพลาดในสภาวะอยู่ตัวเฉล่ียของแต่ละกรณีการ
ทดสอบเป็นท่ียอมรับไดอ้ยูใ่นช่วง ± 2 deg  
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Abstract 

 
The purpose of this research is to improve the proportional and derivative control 

system (PD control) for more accurate controlling of helicopter’s attitude in wind 

conditions i.e. by considering wind speed and direction directly. The dynamic test 

method in wind tunnel was firstly tested without the wind attack and a PD controller 

gains was adjusted and got the desired stable responses. Then, that gain value was tested 

in the wind attack conditions. The effect of wind caused the helicopter to sway and lose 

stability. Therefore the PD control gain was tuned again in continuous wind condition 

with various speeds and directions of wind until the sway do not occur. After that 

obtained gain values of the PD control was used to construct the relation with the speed 

and direction of attacking wind. From this result, this research proposed the method of 

changing the gain values of PD controller in accordance with the wind condition. The 

results of the dynamic test method in wind tunnel of the proposed method showed that it 

could control the attitude of helicopter stably without the sway. And the average of 

steady state error of each tested conditions were also in acceptable range of ± 2 deg.  
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