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 1.1  ที่มำของงำนวจิยั 

ความสามารถในการบินข้ึนและลงจอดในแนวด่ิง ความคล่องตวัในการบินสูง และความสามารถใน
การบินอยูก่บัท่ี หรือท่ีเรียกวา่ (Hovering) เป็นเอกลกัษณ์และความสามารถของเฮลิคอปเตอร์ ซ่ึงเป็น
การควบคุมการบินแบบพื้นฐานเฮลิคอปเตอร์ [1]  ดว้ยเหตุน้ีเคร่ืองเฮลิคอปเตอร์จึงถูกเลือกมาใชใ้น
การพฒันาการควบคุมอตัโนมติัซ่ึงสามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านไดห้ลายดา้น เช่นการสอดแนม การ
ถ่ายภาพทางอากาศ การบินตรวจสอบภาพในมุมกวา้งในงานต่างๆ ซ่ึงการประยกุตใ์ชง้านทั้งหมดน้ี
การควบคุมการบินในแบบอตัโนมติัเป็นส่ิงจ าเป็นมาก เน่ืองจากการควบคุมโดยตรงนั้นจะมีขอ้จ ากดั
หลายดา้น เช่น ความช านาญ ระยะการมองเห็น การตดัสินใจในเวลาอนัสั้น อีกทั้งการควบคุมแบบ
อตัโนมติัจะมีความแม่นย  าสูงกวา่การใชม้นุษยค์วบคุมโดยตรงเพียงอยา่งเดียว [2] นอกจากนั้นการบิน
ในแบบอตัโนมติัยงัช่วยประหยดัพลงังานและเวลาในการปฏิบติัการบิน เน่ืองจากการควบคุมการบิน
ของเฮลิคอปเตอร์โดยตรงนั้น ผูค้วบคุมจะตอ้งใชเ้วลาในการฝึกฝนเป็นเวลานาน ในขณะท่ีการควบคุม
แบบอตัโนมติัจะท าใหก้ารควบคุมเป็นไปไดง่้ายข้ึนหรืออาจมีการวางแผนการบินไวล่้วงหนา้ได ้ แต่
การควบคุมโดยผูบ้งัคบัโดยตรงมีขอ้ดีคือ ผูบ้งัคบัจะรับรู้สภาวะแวดลอ้มในขณะนั้น แลว้ปรับเปล่ียน
การบงัคบัใหเ้หมาะสมกบัสภาวะแวดลอ้มไดต้ลอดเวลา ในการควบคุมเฮลิคอปเตอร์ใหไ้ดโ้ดย
อตัโนมติันั้นส่วนใหญ่จะใชว้ธีิการเรียนรู้จากขอ้มูลการบงัคบัของผูบ้งัคบัขณะท่ีไม่ใชก้ารควบคุม
แบบอตัโนมติั   จึงไม่ไดพ้ิจารณาถึงสาเหตุจากสภาวะแวดลอ้มระหวา่งการบินเช่น ในระหวา่งการบิน
ลมท่ีเขา้มาปะทะกบัตวัเฮลิคอปเตอร์ท าใหเ้ฮลิคอปเตอร์เสียทิศทางอาการไม่สามารถรักษาเสถียรภาพ
เดิมไวไ้ด ้[3,4]    

ดงันั้นผูว้จิยัจึงเห็นความส าคญัท่ีจะควบคุมเฮลิคอปเตอร์ใหไ้ดใ้นขณะท่ีมีลมปะทะทั้งน้ีในการควบคุม
การเอียงตวัของเฮลิคอปเตอร์ทัว่ไปจะใชก้ารเอียงตวัของชุดกลไกของใบพดัหลกัท่ีเรียกวา่ Swash-
Plate ดงันั้นการวจิยัน้ีจึงจะศึกษาถึงผลของลมปะทะท่ีมีต่อผลการควบคุมแบบ PD โดยศึกษาจากการ
เปรียบเทียบผลการควบคุมการเอียงตวัดว้ยการควบคุมแบบ PD ในขณะท่ีไม่มีลมปะทะ และขณะท่ีมี
ลมปะทะในแต่ละทิศทางของการทดสอบ และเพิ่มความสามารถในการควบคุมแบบอตัโนมติัใน
สภาวะท่ีมีลมปะทะ โดยจะใชก้ารควบคุมแบบ PD เป็นพื้นฐาน  

 

 



 
 
 

2 

 

1.2  วตัถุประสงค์ของวทิยานิพนธ์ 

เพื่อพฒันาระบบควบคุมการเอียงตวัอตัโนมติัของเฮลิคอปเตอร์ขนาดเล็กใหมี้ความแม่นย  ามากข้ึนใน
สภาวะท่ีมีลมมาปะทะ โดยใชก้ารควบคุม PD เป็นพื้นฐาน  
 

1.3  ขอบเขต 

งานวจิยัในวทิยานิพนธ์น้ีใชเ้ฮลิคอปเตอร์ขนาดเล็กเป็นตน้แบบ บนเฮลิคอปเตอร์ติดตั้งเซนเซอร์วดัมุม
เอียงตวัและความเร็วเชิงมุม และใชอุ้โมงคล์มในการจ าลองสภาวะท่ีเฮลิคอปเตอร์มีลมปะทะ ท าให้
สามารถทราบขนาดและทิศทางของลมท่ีมาปะทะไดแ้ทนการใชเ้ซนเซอร์วดัโดยตรงตลอดเวลาบน
เฮลิคอปเตอร์ โดยก าหนดขอบเขตของงานวจิยัดงัน้ี 

1. ใชเ้ฮลิคอปเตอร์ท่ีมีขนาดเส้นผา่นศูนยก์ลางของใบพดั 710 มิลลิเมตร 
2. พิจารณาเฉพาะการควบคุมการเอียงตวั (Attitude control) ของเฮลิคอปเตอร์เท่านั้น 
3. ใชก้ารทดสอบบนแท่นทดสอบในอุโมงคล์มเพื่อตรวจสอบผลตอบสนองของระบบควบคุมการ

เอียงตวัของเฮลิคอปเตอร์ท่ีสร้างข้ึน  
4. ใชก้ารควบคุม PD เป็นพื้นฐาน แลว้ทดสอบผลตอบสนองในสภาวะท่ีมีลมปะทะ 
5. การทดสอบในอุโมงคล์มในสภาวะท่ีมีลมปะทะจะใชค้วามเร็วลมเฉล่ียท่ี 2, 2.5, 3, 3.5 และ 4 m/s 
 

1.4  ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ  
1. ระบบควบคุมการทรงตวัของเฮลิคอปเตอร์ขนาดเล็ก  เพื่อลดอนัตรายและความเสียหายท่ี      

เกิดจากการบงัคบัท่ีไม่ช านาญ 
2. เป็นระบบควบคุมขั้นพื้นฐานของเฮลิคอปเตอร์ โดยอตัโนมติั โดยสามารถท่ีจะเพิ่มเติมระบบการ

ท างานอ่ืนๆ ภายหลงัได ้
3. สามารถน าไปประยกุตใ์ชก้บัอากาศยานอ่ืนๆ ท่ีตอ้งการควบคุมระบบพลศาสตร์ทางกลของการบิน

และสามารถขยายผลไดต่้อไป 
 


