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บทคัดยอ 

บทความวิจัยนี้นำเสนออากาศยานไร้คนขับสำหรับการเกษตร มีวัตถุประสงค์เพื่อออกแบบและสร้าง

อากาศยานไร้คนขับสำหรับการฉีดพ่นสารเคมีในการเกษตร และเพื่อลดปัญหาด้านสุขภาพของการใช้สารเคมี

กำจัดศัตรูพืชของเกษตรกร เพื่อลดการใช้แรงงานคน เครื่องมือที่ใช้ในการพัฒนาวิจัย อาทิเช่น ระบบควบคุม

การบิน มอเตอร์บัสเลส ชุดส่งรับสัญญาณวิทยุ เป็นต้น จากผลทดลองด้านควบคุมการบินสามารถรักษาสมดุล

ของแรงลอยตัวเพื ่อไต่ระดับขึ ้น ลง หรือการหมุนบินได้อย่างถูกต้อง ผลทดลองด้านการใช้พลังงานไฟฟ้า

แบตเตอรี่ลิเธียมโพลิเมอร์ (Li-Po) จำนวน 6 เซลล์ ค่าระดับแรงดัน 25.2 โวลต์ กระแสไฟฟ้า 5,200 มิลลิ

แอมป์/ชั่วโมง สามารถนำไปประยุกต์ใช้ฉีดพ่นสารเคมีเหลวในการเกษตรได้ 2 ลิตรต่อการชาร์จแบตเตอรี่เต็มที่ 

25.2 โวลต ์

คําสําคัญ: อากาศยานไร้คนขับ ควบคุมการบิน 

 

Abstract 

 This research article presents the unmanned aerial vehicle (UAV) for agricultural 

purposes. The primary objective is to design and build an unmanned aerial vehicle for 
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agricultural chemical spraying, and to mitigate health issues associated with the use of 

chemical pesticides by farmers, and to reduce labor while increasing efficiency. The research 

equipment utilized includes flight control systems, brushless motors, radio communication 

sets, etc. Experimental results demonstrate that the flight control system effectively maintains 

stability for ascending, descending, and maneuvering flights. Additionally, the use of a 6-cell 

lithium polymer (Li-Po) battery with a voltage of 25.2V and a capacity of 5,200mAh enables 

the UAV to spray 2 liters of liquid chemical for agriculture per full charge at 25.2V 

Keywords: Unmanned Aerial Vehicle, Flight Controller 

 

1. บทนํา   

 อากาศยานไร้คนขับโดยทั่วไปเรียกว่าโดรน (Unmanned Aerial Vehicles: UAV) เป็นเทคโนโลยีที่กำลัง

ได้รับความสนใจอย่างมากในปัจจุบัน เนื่องจากสามารถควบคุมการบินได้โดยไม่ต้องใช้มนุษย์หรือเรียกว่า

อากาศยานไร้คนขับ ซึ่งกำลังมีอิทธิพลต่อการดำเนินธุรกิจในปัจจุบัน ซึ ่งในอดีตโดรนได้ถูกนำมาใช้ด้าน

การทหารและการป้องกันประเทศ และในอนาคตเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับจะถูกนำมาผนวกใช้ในการ

ดำเนินธุรกิจและครอบคลุมแทบทุกอุตสาหกรรม [1] ส่วนภาคการเกษตรในปัจจุบันนิยมนำเทคโนโลยีโดรนมา

ใช้เพื่อแก้ไขปัญหาด้านการกำจัดศัตรูพืชของเกษตรกรในการฉีดพ่นยาหรือการฉีดพ่นปุ๋ยทางใบสำหรับพืชชนิด

ต่าง ๆ เพื่อลดการใช้แรงงานคน และลดปัญหาด้านสุขภาพและพฤติกรรมการใช้สารเคมีกำจัดศัตรูพืชของ

เกษตรกร [2] จากการศึกษาทบทวนนวัตกรรมอากาศยานไร้คนขับมีการนำมาประยุกต์ใช้ในภาคการเกษตร

ด้านต่าง ๆ ถูกนำมาใช้อย่างแพร่หลายเพื่อช่วยแก้ปัญหาที่เกษตรกรต้องเผชิญ เช่น การตรวจสอบปศุสัตว์ 

พื้นที่กว้างขวาง การฉีดพ่นพืชผล การวิเคราะห์สุขภาพพืชเชิงลึก การปลูกเมล็ดพันธุ์ [3] ในการปรับปรุงภาค

เกษตรให้ทันสมัยจึงกลายเป็นสิ่งจำเป็น ซึ่งมีปัญหาหลายประการที่ทำให้ผลผลิตพืชต่ำ สามารถแก้ไขได้โดยใช้

เทคโนโลยีโดรนในการตรวจสอบพืชผลผลิต และการพ่นยาฆ่าแมลงสำหรับการเกษตรแม่นยำ (PA) การพัฒนา

เซนเซอร์ การใช้ปัญญาประดิษฐ์ [4] โดยโรคพืชเป็นภัยคกุคามที่สำคัญต่อความมั่นคงทางอาหารของโลก ส่งผล

กระทบต่อผลผลิตพืชและส่งผลต่อการเติบโตทางเศรษฐกิจ [5] 

 จากหลักการดังกล่าวบทความนี้จึงมีแนวคิดในการออกแบบและสร้างโดรนพ่นสารเคมีเพื่อการเกษตรที่

สามารถใช้งานจริงในภาคเกษตรของไทย ช่วยลดต้นทุน เพิ่มผลผลิต และพัฒนาภาคเกษตรให้ทันสมัยและ

ยั่งยืน 

 

2. วัตถุประสงค  

 2.1 เพ่ือออกแบบและสร้างอากาศยานไร้คนขับสำหรับการฉีดพ่นสารเคมีในการเกษตร 

 2.2 เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพของอากาศยานไร้คนขับที่สร้างขึ้นด้านการขับเคลื่อนที่และพลังงานไฟฟ้า 

 2.3 เพ่ือเปรียบเทียบประสิทธิภาพของการบรรทุกน้ำหนักและไม่บรรทุกน้ำหนัก  
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3. วิธีการดําเนินงานวิจัย  

 งานวิจัยนี้ได้ศึกษาออกแบบและสร้างอากาศยานไร้คนขับแบบ 4 ใบพัด พร้อมระบบควบคุมการฉีดพ่น

สารเคมีทางการเกษตร ควบคุมการบินของอากาศยานไร้คนขับโดยใช้รีโมทควบคุมระยะไกลสี่แกนในการบิน

บังคับแสดงภาพรวมของระบบการทำงานดังภาพท่ี 1  

 

 
 

ภาพที่ 1 บล็อกไดอะแกรมของอากาศยานไร้คนขับที่ออกแบบและสร้าง 

 

 แผนภาพภาคส่งและภาครับในการควบคุมการบินของโดรนและการฉีดพ่นผ่านรีโมทควบคุมระยะไกล 

หลักการทำงานของเครื่องมือวัสดุอุปกรณ์ต่าง ๆ และขั้นตอนการออกแบบและสร้างโดรนมีดังต่อไปนี ้

 3.1 ขั้นตอนวิธีการเตรียมเครื่องมือวัสดุอุปกรณ ์

 3.1.1 บอร์ดควบคุมการบิน (Flight Controller) สำหรับโดรน [6] บทความนี้ได้เลือกใช้ Rctimer 

ATLAS พร้อมโมดูล GPS ทำหน้าที่หลักควบคุมการบินด้วยตนเองระหว่าง RTH และลงจอดแบบอัตโนมัติและ

หลีกเลี่ยง มีคุณสมบัติตัวควบคุมหลักใช้แรงดันไฟฟ้า 4.5-5.5 โวลต์ ความแม่นยำในการโฮเวอร์ (โหมด GPS) 

แนวนอน ± 2 เมตร, แนวตั้ง ± 1 เมตร และความเร็วแนวนอนสูงสุด 6 เมตรต่อวินาที ความเร็วสูงสุดในการ

ขึ้น 3.2 เมตรต่อวินาที และกำหนดควบคุมการบินของมอเตอร์ทั้ง 4 ตัว ผ่านโปรแกรมแสดงดังภาพที่ 2 
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ภาพที่ 2 ขั้นตอนการโปรแกรม Rctimer ATLAS 

 

 จากภาพที่ 2 ขั้นตอนการเลือกโหมดการบินแบบ 4 ใบพัดพร้อมบันทึกเชื ่อมต่อกับอุปกรณ์ ESC เพื ่อ

ควบคุมการหมุนของ M1-M4 ให้สอดคล้องกันบนตัวควบคุมหลัก 

 3.1.2 บอร ์ดควบคุมความเร ็วของมอเตอร ์ไฟฟ้า (Electronic Speed Controller) ค ือวงจร

อิเล็กทรอนิกส์ที่เชื่อมต่อมอเตอร์ แบตเตอรี่ และอุปกรณ์ควบคุมการบิน [7] โดยมีหน้าที่หลักควบคุมความเร็ว

และทิศทางของโดรนโดยการปรับความเร็วและทิศทางผ่านรีโมทควบคุมระยะไกล 

 3.1.3 มอเตอร์ (Motor) ลักษณะมอเตอร์ที่ใช้ในการขับเคลื่อนโดรนมักจะเป็นมอเตอร์ไฟฟ้าที่มีขนาด

เล็กและเบาที่สามารถให้พลังงานเพียงพอให้โดรนสามารถบินได้โดยมีความแรงพอเหมาะกับน้ำหนักและขนาด

ของโดรน สำหรับประเภทมอเตอร์ท่ีใช้กับโดรนจะเป็นมอเตอร์บัสเลส (brushless DC motor) ซึ่งเป็นมอเตอร์

ที่ไม่มีแปรงถ่าน [8] มีความทนทาน อัตราความเร็วในการหมุนสูง การใช้งานโดยการต่อร่วมกับ ESC เพื่อ

ควบคุมการหมุนรอบของมอเตอร์ [9] ด้วยความเร็วเท่ากันได้อย่างแม่นยำของมอเตอร์ทั ้ง 4 ตัว สำหรับ

มอเตอร์บัสเลสจะประกอบด้วยแม่เหล็กถาวรและขดลวด ความเร็วในการหมุนหรือความถี่การหมุนรอบแกน 

โดยหน่วยความเร็วนี้เรียกว่า (Revolutions per minute: rpm) กล่าวคือจำนวนรอบในหนึ่งนาทีควบคุมโดย

การเปลี่ยนแปลงกระแสไฟฟ้าด้านอินพุต แสดงลักษณะมอเตอร์บัสเลส [10] ดังภาพที ่3 

 
 

ภาพที่ 3 มอเตอร์บัสเลส 
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ภาพที่ 4 ชุดใบพัดพร้อมมอเตอร์ 

 จากภาพที่ 4 ลักษณะใบพัด (Propeller) เป็นส่วนสำคัญที ่ทำงานคู ่กับมอเตอร์ ใบพัดส่วนใหญ่จะมี

ส่วนผสมของพลาสติกเป็นหลักมีขนาดและแฉกของใบพัดตั้งแต่ 2 แฉก 3 แฉก 4 แฉก เป็นต้น ข้อดีของใบพัด

ที่มีจำนวนแฉกมากการบินของโดรนจะทำให้มีการขับลมมากขึ้นกว่าเดิมและมีข้อเสียทำให้มีการสิ้นเปลือง

พลังงานไฟฟ้ามากเช่นเดียวกัน 

 3.1.4 อุปกรณ์ส่งสัญญาณสำหรับภาคส่งและรับสัญญาณวิทยุ (Radio Transmitter and Receiver) 

โดยเลือกใช้งาน FlySky FS-I6X มีคุณสมบัติทางความถี่ใช้งานอยู่ในช่วง 2.405 - 2.4GHz ค่าแบนด์วิดท์ 

(Bandwidth) จำนวนการรับส่งข้อมูลจากจุดหนึ่งไปอีกจุดหนึ่งภายใต้เครือข่ายสัญญาณของเครื่องส่งสัญญาณ

และโดรนมีค่าเท่ากับ 500 KHz จำนวนช่องควบคุมการบินและอื่น ๆ มีทั้งหมด 10CH และพลังงานไฟฟ้าใช้

งานอยู่ที่ 6 โวลต์ สามารถควบคุมสัญญาณระยะประมาณ 1,000 เมตร ใช้ในการควบคุมการบินและการฉีดพ่น

สารเคมีในการเกษตรดังภาพที่ 5 

 
 

ภาพที่ 5 เครื่องส่งสัญญาณควบคุมการบิน 

 

3.2 ขั้นการออกแบบและการสร้างอากาศยานไร้คนขับ 

 บทความนี้ได้ออกแบบและสร้างด้านโครงสร้าง ออกแบบชุดเชื่อมต่ออุปกรณ์อาทิเช่น ขนาดใบพัด ถัง

บรรจุน้ำหนักสารเคมีเหลว ชุดปั้มฉีดพ่น และรวมถึงชุดอุปกรณ์ไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ มอเตอร์ แบตเตอรี่ 

อุปกรณ์ระบบควบคุมการบิน เป็นต้น แสดงภาพรวมการออกแบบและสร้างดังภาพท่ี 6 
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(ก) 

 
(ข) 

 

ภาพที่ 6 ผลการออกแบบและสร้างอากาศยานไร้คนขับ ก) ขนาดโครงสร้างของโดรน  

และ ข) การจัดวางอุปกรณ์ของโดรนประเภทฉีดพ่น 

 

 จากภาพที่ 6 (ก) แสดงผลการออกแบบอากาศยานไร้คนขับโดยผู้วิจัยได้ทำการออกแบบด้านความสูง

ของโดรน ขนาด 30 เซนติเมตร และความกว้าง ขนาด 60 เซนติเมตร และภาพที่ 6 (ข) แสดงลักษณะการจัด

วางอุปกรณ์ของโดรนประเภทฉีดพ่น เช่น บอร์ดควบคุมการบินของโดรนที่สร้างข้ึน การติดตั้งปั๊มฉีดพ่นสารเคมี 

และหัวพ่นสารเคมี 

 

 3.3 ขั้นตอนการทดลอง 

 กระบวนการทดลองประสิทธิภาพควบคุมการบินและการฉีดพ่นงานวิจัยนี้ได้ทดลองการขับเคลื่อนที่

ของโดรนโดยทำการทดลอง จำนวน 10 ครั้ง ซึ่งทดลองในบริเวณไร่นาข้าวในพื้นที่ 1 ไร่ แบ่งออกเป็น 2 กรณี 

คือ 1) ขณะที่ไม่มีการบรรทุกน้ำหนัก และ 2) ขณะที่มีการบรรทุกน้ำหนัก เพ่ือตรวจสอบประสิทธิภาพด้านการ

ขับเคลื ่อนที ่และการฉีดพ่น ทดลองการใช้พลังงานไฟฟ้า และเก็บผลการทดลอง วิเคราะห์ผลค่าเฉลี ่ย

ประสิทธิภาพของการใช้งานจริง 
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4. ผลการวิจัย 

 ผลการดำเนินงานสร้างอากาศยานไร้คนขับแบบ 4 ใบพัด สำหรับการบินเพื่อฉีดพ่นสารเคมีเหลว โดย

เริ่มต้นจากขั้นตอนกำหนดความเสถียรของการบินขณะปฏิบัติงาน และบรรทุกน้ำหนักผ่านโปรแกรม Rctimer 

ATLAS ในการคุมการบิน ผลการทดลองพบว่าโดรนที่สร้างขึ้นสามารถขับเคลื่อนที่ในการบินไปด้านหน้า-หลัง

และด้านซ้าย-ขวา ได้อย่างถูกต้องและสามารถควบคุมบังคับระบบฉีดพ่นโดยใช้ร ีโมทควบคุมอุปกรณ์

อิเล็กทรอนิกส์ทำหน้าที่เป็นสวิตช์ไฟฟ้าที่ใช้แม่เหล็กไฟฟ้าในการเปิด-ปิดหน้าสัมผัส (Relay) สำหรับเปิด-ปิด 

ปั้มฉีดพ่นสารเคมีเหลวได้อย่างถูกต้องแสดงผลการทดลองดังภาพที่ 7 

 

 

 

 

 

 

 

(ก)         (ข) 

ภาพที่ 7 ผลทดลองการขับเคลื่อนที่โดรน ก) ผลออกแบบและสร้าง  

และ ข) ผลทดลองระบบล็อคการบินระดับความสูง 

 

 4.1 ผลทดลองอัตราการขับเคลื่อนที่กรณีไม่มีการบรรทุกน้ำหนัก 

 ข้ันตอนการทดลองโดยวิธีควบคุมการบินแบบล็อคระดับความสูงที่ระดับ 2 เมตร และทำการทดลองที่

ระดับ 4 เมตร ซึ่งเป็นระยะห่างจากพื้นดิน พบว่ามีค่าเฉลี่ยความเร็วในการเคลื่อนเท่ากันแสดงให้เห็นว่าความ

สูง-ต่ำจากพื้นดินไม่มีผลกระทบต่อการบิน และสามารถพิจารณาผลทดลองระยะเวลาต่อระยะทางในการขับ

เคลื่อนที่กรณีไม่มีการบรรทุกน้ำหนักได้ดังภาพที่ 8 

 
ภาพที่ 8 อัตราการเคลื่อนที่ในการบินแบบล็อกระดับความสูงแบบขณะไม่มีการบรรทุกน้ำหนัก 
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 จากภาพที่ 8 ผลทดลองบินแบบล็อคระดับความสูงจากพื้นดินที่ 2 เมตร และระดับความสูง 4 เมตร 

พบว่ามีค่าความเร็วในการขับเคลื่อนของโดรนเฉลี่ย 3 เมตรต่อวินาท ี

 

 4.2 ผลทดลองอัตราการขับเคลื่อนที่กรณีมีการบรรทุกน้ำหนักสารเคมีเหลว 

  ขั้นตอนการทดลองโดยวิธีควบคุมการบินแบบล็อคระดับความสูงห่างจากพื้นดินที่ระดับ 2 เมตร และ

ระดับ 4 เมตร พบว่ามีค่าเฉลี่ยความเร็วในการเคลื่อนเท่ากัน และสามารถพิจารณาผลทดลองระยะเวลาต่อ

ระยะทางในการขับเคลื่อนที่กรณีมีการบรรทุกน้ำหนักได้ดังภาพที่ 9 

 

 
ภาพที่ 9 อัตราการเคลื่อนที่ในการบินแบบล็อกระดับความสูงแบบขณะมีการบรรทุกน้ำหนัก 

 

 จากภาพที่ 9 ผลทดลองบินแบบล็อคระดับความสูงจากพื้นดินที่ 2 เมตร และระดับความสูง 4 เมตร 

พบว่ามีค่าความเร็วในการขับเคลื่อนของโดรนเฉลี่ย 1.88 เมตรต่อวินาท ี

 

 4.3 ผลทดลองการใช้พลังงานไฟฟ้า 

 ขั้นตอนการทดลองการใช้พลังงานไฟฟ้าด้วยวิธีการเปรียบเทียบการใช้พลังงานไฟฟ้ากรณีไม่มีการ

บรรทุกน้ำหนัก และแบบกรณีมีการบรรทุกน้ำหนัก ซึ่งแบบไม่มีการบรรทุกน้ำหนัก อากาศยานไร้คนขับจะมีค่า

น้ำหนักอยู่ที ่ 5.3 กิโลกรัม และแบบมีการบรรทุกน้ำหนักสารเคมีเหลวมีค่าน้ำหนักอยู่ที ่ 6.3 กิโลกรัม มีค่า

น้ำหนักแตกต่างกันที่ 1 กิโลกรัม อากาศยานไร้คนขับต้นแบบที่สร้างขึ้นเลือกใช้แบตเตอรี่แบบลิเธียมโพลิเมอร์ 

(Li-Po) จำนวน 6 เซลล์ มีค่ากระแสเท่ากับ 5,200 mAh เริ่มทดลองใช้งานมีค่าระดับแรงดันไฟฟ้าที่ 25.2 

โวลต์ แสดงผลการเปรียบเทียบดังภาพที่ 10 
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ภาพที่ 10 ผลการเปรียบเทียบการใช้พลังงานไฟฟ้า 

 

 จากภาพที่ 10 แผนภาพแสดงผลเส้นสีน้ำเงิน คือกรณีไม่มีการบรรทุกน้ำหนัก และเส้นสีแดงมีการบรรทุก

น้ำหนักสารเคมีเหลว เป็นการแสดงผลปริมาณการใช้งานพลังงานไฟฟ้าของอากาศยานไร้คนขับที่สร้างขึ้น 

 

5. สรุปและอภิปรายผลการวิจัย  

 การศึกษาออกแบบและสร้างอากาศยานไร้คนขับพ่นสารเคมีสำหรับการเกษตร บทความนี้ได้อธิบาย

ขั้นตอนการเลือกและการเตรียมวัสดุอุปกรณ์ที่ใช้ในการพัฒนา อาทิเช่น ชุดโครงสร้าง ตัวควบคุมการบิน ตัว

ควบคุมความเร็วอิเล็กทรอนิกส์ มอเตอร์ ใบพัด และอุปกรณ์ส่งรับสัญญาณวิทยุ ผลการทดลองพบว่าระบบ

ควบคุมการบินแบบล็อคระดับความสูงได้อย่างถูกต้องและฉีดพ่นสารเคมีอย่างแม่นยำ ซึ่งสอดคล้องกับงานวิจัย

ของ (Shaw, K. K., & Vimalkumar, R., 2020) [10] ได้ศึกษาออกแบบและพัฒนาโดรนเพื ่อการพ่นยาฆ่า

แมลง โดยใช้อุปกรณ์ต่าง ๆ อาทิเช่น มอเตอร์ (BLDC) ที่มีใบพัดที่เหมาะสมที่ต้องการแรงขับของการบรรทุก

น้ำหนักประมาณ 38.2 กิโลกรัม และแบตเตอรี่แบบ Li-Po ที่ความจุ 22,000mAh และ 22.2 โวลต์ เพ่ือให้ตรง

ตามข้อกำหนดด้านกระแสและแรงดันไฟฟ้าที่จำเป็นของโดรน และสอดคล้องกับงานวิจัยของ (Gajula, R., & 

Tara, S., 2023) [7] ศึกษาออกแบบและการใช้งานโดรน UAV ที่มีประสิทธิภาพสูงได้นำเสนอส่วนประกอบ

เพ่ือให้ได้ประสิทธิภาพสูงสุด โดยการเลือกใช้ชิ้นส่วนในการพัฒนาอากาศยานไร้คนขับ เพื่อพัฒนาในระยะเวลา

บินสูงสุดและรับแรงขับสูงสุดโดยใช้พลังงานน้อยที่สุด สามารถสรุปได้ว่าอากาศยานไร้คนขับหรือโดรนเป็น

เทคโนโลยีที่มีส่วนสำคัญอย่างมากในการนำมาประยุกต์ใช้ของการดำเนินธุรกิจและครอบคลุมแทบทุก

อุตสาหกรรม บทสรุปของบทความวิจัยนี้ได้นำเสนอการออกแบบและสร้างโดรนพ่นสารเคมีเพื่อการเกษตร 

เพื ่อแก้ปัญหาการขาดแคลนแรงงาน และปัญหาสุขภาพจากการสูดดมสารเคมี ผลการทดลองพบว่าโดรน

สามารถเคลื ่อนที่และฉีดพ่นสารเคมีโดยบรรทุกน้ำหนักได้ไม่เกิน 1 ลิตร และใช้พลังงานไฟฟ้าแบตเตอรี ่ 

จำนวน 6 เซลล์ กระแส 5,200 mAh และโดรนสามารถควบคุมการฉีดพ่นได้จำนวน 2 ลิตรในระยะเวลา 3 

นาที ซึ่งครอบคลุมพ้ืนที่ 164 ตารางเมตร และสามารถล็อคโหมดการบินระดับความสูงในระดับต่าง ๆ ได้อย่าง
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มีประสิทธิภาพ แต่อย่างไรก็ตามงานวิจัยนี้ยังมีข้อจำกัดด้านระยะเวลาการใช้งานเนื่องจากแหล่งพลังงานไฟฟ้า

สำหรับโดรนมีขนาดเล็กซึ่งพลังงานไฟฟ้าไม่เพียงพอต่อเกษตรแปลงใหญ่ หากต้องการพัฒนาต่อยอดควรเพิ่ม

ขนาดของแบตเตอรี่และวางโครงสร้างแบตเตอรี่ในระบบเพื่อให้สามารถนำไปใช้ประโยชน์ครอบคลุมพื้นที่ใช้

งานสำหรับเกษตรแปลงใหญ่มากขึ้น 
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