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5.7  ผลการทดสอบเพิ่มเติมกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นซา้ยดว้ยความเร็วลม 4 m/s 65 
ง.1  ผลการทดสอบขั้นตอนท่ี 1 การควบคุมมุมเอียงตวัในสภาวะไม่มีลมปะทะ  94 
ง.2  ผลการทดสอบขั้นตอนท่ี 2 กรณีท่ีมีลมปะทะจากทางดา้นหนา้  95 
ง.3  ผลการทดสอบขั้นตอนท่ี 2 กรณีท่ีมีลมปะทะจากทางดา้นซา้ย  96 
ง.4  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นหนา้ดว้ยความเร็วลม 2 m/s  97 
ง.5  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นซา้ยดว้ยความเร็วลม 2 m/s  98 
ง.6  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นหนา้ดว้ยความเร็วลม 3 m/s  99 
ง.7  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นซา้ยดว้ยความเร็วลม 3 m/s  100 
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ง.8  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นหนา้ดว้ยความเร็วลม 4 m/s  101 
ง.9  ผลการทดสอบกรณีท่ีมีลมปะทะต่อเน่ืองจากทางดา้นซา้ยดว้ยความเร็วลม 4 m/s  102 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 ฏ 

รายการสัญลกัษณ์ 
 

)(sC  = ค่าเอาตพ์ุตท่ีวดัไดจ้ากเซ็นเซอร์ 
)(sE  = ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีเกิดข้ึน )()( sCsR   

sse  = ค่าความผดิพลาดในสภาวะอยูต่วั 
)(te  = ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีเกิดข้ึน 

pK  = ค่าอตัราขยายท่ีก าหนดการท างานของเอาต์พุตให้เป็นสัดส่วนกบัค่าความ                       
คลาดเคล่ือนของระบบ 

iK  = ค่าอตัราขยายท่ีก าหนดการท างานของเอาตพ์ุตใหอ้ยูใ่นสภาวะอยูต่วัของ 
  ระบบซ่ึงมีผลท าใหค้่าความคลาดเคล่ือนในสภาวะอยูต่วัมีค่าเป็นศูนย ์

dK  = ค่าอตัราขยายท่ีก าหนดการท างานของเอาตพ์ุตของระบบท่ีมีการเปล่ียน 
  เปล่ียนแปลงอยา่งทนัทีทนัใดเพื่อหน่วงใหผ้ลตอบสนองชา้ลง 
L , M , N  = โมเมนตท์างอากาศพลศาสตร์ (Aerodynamic Moment) ในแกน x y   

และ z  

m  = มวลของอากาศยาน 
p , q , r  = ความเร็วเชิงมุมรอบแกน x y  และ z  ตามล าดบั (Roll Pitch And Yaw  

  Rate) 
)(sR  = ค่าอินพุตท่ีตอ้งการใหร้ะบบท างาน 
)(sU  = อินพุตท่ีป้อนใหก้บัระบบ 

)(tu  = อินพุตท่ีป้อนใหก้บัระบบ 
u , v , w  = ความเร็วเชิงเส้นในแกน x y  และ z  ตามล าดบั 
X ,Y , Z  = แรงทางอากาศพลศาสตร์ (Aerodynamic Force) ในแกน x y  และ z   

  ตามล าดบั 
x , y , z  = แกน x y  และ z  ของเฮลิคอปเตอร์ ตามล าดบั 

 ,,  = มุม Roll มุม Pitch และมุม Yaw 
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ประมวลศัพท์และค าย่อ 
 
AHRS = Attitude Heading Reference System 
CG = Center of Gravity 
deg = degree [Unit] 
DOF = Degree of Freedom 
FGS = Fuzzy Gain Scheduling 
LQG = Linear Quadratic Gaussian 
MCU = Micro Controller Unit  
MFC = Mamdani Fuzzy Controller 
PD = Proportional Derivative 
PWM = Pulse Width Modulation 
RS232 = Received Standard 232 
sec = Second [Unit] 
USART = Universal Asynchronous Receiver Transmitter   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


