
Journal of Industrial Technology Buriram Rajabhat University 
 

Vol. 7, No. 2, July - December 2025 

[71] 

 

J. Ind. Technol. Buriram Rajabhat Univ. 7(2), 71-80 

https://doi.org/10.14456/brujit.2025.3 

 

การออกแบบและพัฒนาตนแบบอากาศยานไรคนขบัแบบสี่ใบพัดเพื่อการสํารวจและกูภัย 

Design and Implementation of a Prototype Quadcopter UAV  

for Survey and Rescue  
 

สุริยัน คำผาย1*  ศราวุฒิ แก้วอรสาน2 

Suriyan Khamphai1 and Sarawut Kaewornsarn2 

1*,2 ที่อยู่ 44 หมู่ 3 บ้านหนองกุง ตำบลหนองปลาหมอ อำเภอโนนศิลา จังหวัดขอนแก่น 
1*,2 Address 44/3, Ban Nong Kung, Nong Pla Mo Subdistrict, Non Sila District, Khon Kaen Province, Thailand 

*Corresponding author. E-mail: Suriyankhamphai@gmail.com 

 
Received:  

December 16, 2025 

Revised:  

December 25, 2025 

Accepted:  

December 26, 2025 

Available online:  

December 27,  2025 

 

บทคัดยอ 

 บทความวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อ (1) ออกแบบและสร้างเครื่องต้นแบบอากาศยานไร้คนขับแบบสี่

ใบพัด และ (2) ทดสอบประสิทธิภาพการทำงานของอากาศยานต้นแบบสำหรับการบินสำรวจและการทิ้งห่วง

ยางเพื่อการกู้ภัย กระบวนการวิจัยเริ่มจากการศึกษาหลักการทำงาน โครงสร้าง และส่วนประกอบของอากาศ

ยานแบบสี่ใบพัด เพื่อนำข้อมูลมาประยุกต์ใช้ในการออกแบบ โดยให้ความสำคัญกับการควบคุมน้ำหนัก การ

เลือกใช้วัสดุและอุปกรณ์ที่เหมาะสม รวมถึงการออกแบบระบบควบคุมการบินด้วยวิทยุบังคับควบคู่กับระบบ

โปรแกรม เพื่อให้อากาศยานสามารถบินขึ้น–ลง ควบคุมทิศทาง และบินตามเส้นทางที่กำหนดได้อย่างมี

ประสิทธิภาพ หลังจากจัดสร้างต้นแบบแล้ว ได้นำอากาศยานไปทดสอบการบินในรูปแบบต่าง ๆ ได้แก่ การบิน

ลอยตัว การบินเคลื่อนที่ และการทดสอบการปล่อยห่วงยางกู้ภัย 

ผลการวิจัยพบว่า อากาศยานสี่ใบพัดที่ออกแบบและสร้างขึ้นสามารถตอบสนองต่อการบินในพื้นที่โล่ง

ได้ดี สามารถส่งข้อมูลภาพแบบเรียลไทม์ รวมถึงข้อมูลความสูงและความเร็วได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดย

อากาศยานสามารถบินลอยตัวอยู่กับที่ได้นานประมาณ 10 นาท ีและบินเคลื่อนที่ตามตำแหน่งได้นานประมาณ 

6 นาที มีระยะทางการบินมากกว่า 500 เมตร ซึ่งเป็นไปตามข้อกำหนดที่ตั้งไว้ นอกจากนี ้อากาศยานสามารถ

ปล่อยห่วงยางกู้ภัยได้อย่างแม่นยำ ผลการศึกษานี้แสดงให้เห็นว่าอากาศยานต้นแบบมีศักยภาพในการนำไป

ประยุกต์ใช้สำหรับภารกิจการสำรวจและกู้ภัยในอนาคตไดอ้ย่างเหมาะสม 

 

คําสําคัญ:  อากาศยานไร้คนขับ ระบบการสำรวจ 
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Abstract 

 This article aims to (1) design and develop a prototype quadrotor unmanned aerial 

vehicle (UAV) and (2) evaluate the performance of the developed UAV for surveillance and 

life-ring deployment in rescue operations. The research process begins with a study of the 

operating principles, structure, and components of quadrotor UAVs, which are then applied 

to the design process. Emphasis is placed on weight control, appropriate material and 

component selection, and the design of a radio-control flight system integrated with onboard 

software to enable efficient takeoff and landing, directional control, and autonomous flight 

along predefined routes. After the prototype was constructed, flight tests were conducted 

under various conditions, including hovering flight, translational flight, and life-ring deployment 

tests. 

 The results show that the developed quadrotor UAV performs well in open-area flight 

conditions and is capable of transmitting real-time visual data, as well as altitude and speed 

information, effectively. The UAV can hover for approximately 10 minutes and perform 

translational flight for about 6 minutes, with a flight range exceeding 500 meters, meeting the 

specified design requirements. In addition, the UAV is able to deploy the life ring accurately. 

These findings demonstrate that the proposed UAV prototype has strong potential for 

application in future surveillance and rescue missions. 

 

Keywords:  Unmanned Aerial Vehicle, Survey System 

 

1. บทนํา   

 อากาศยานหลายใบพัด (Multirotor Aircraft) เริ่มมีการวิจัยและพัฒนาครั้งแรกในช่วงปี ค.ศ. 1920 โดย

กองทัพสหรัฐอเมริกา [1] ซึ่งในระยะแรกมีแนวคิดการออกแบบเป็นอากาศยานแบบหกใบพัด ก่อนจะมีการ

พัฒนาต่อยอดเป็นแบบสี่ใบพัดและแปดใบพัดตามลำดับ โดยมีวัตถุประสงค์หลักเพื่อรองรับภารกิจทางทหาร 

ในยุคเริ่มต้น อากาศยานแบบสี่ใบพัดยังมีขนาดใหญ่ น้ำหนักมาก และมีข้อจำกัดด้านการควบคุม อย่างไรก็ตาม 

ความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีด้านอิเล็กทรอนิกส์ ระบบควบคุม และวัสดุศาสตร์ในปัจจุบัน ได้ส่งผลให้อากาศ

ยานสี่ใบพัดมีขนาดเล็กลง มีความคล่องตัวสูง และสามารถนำไปประยุกต์ใช้งานในหลากหลายสาขา ทั้งด้านพล

เรือน อุตสาหกรรม และการบรรเทาสาธารณภัย [2] 

 ประเทศไทยแบ่งออกเป็น 6 ภูมิภาค ได้แก่ ภาคกลาง ภาคเหนือ ภาคตะวันออกเฉียงเหนือ ภาคตะวันออก 

ภาคตะวันตก และภาคใต้ ซึ่งแต่ละภูมิภาคมีลักษณะภูมิอากาศแบบมรสุมเขตร้อน ประกอบด้วยฤดูกาล 3 ฤดู 

ได้แก่ ฤดูหนาว ฤดูร้อน และฤดูฝน [3] โดยมีการก่อสร้างอ่างเก็บน้ำและแหล่งน้ำธรรมชาติเพื่อใช้ในการ
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อุปโภคและบริโภค รวมถึงการเกษตรกรรม ในช่วงฤดูร้อน ประเทศไทยมักประสบกับสภาพอากาศที่ร้อนจัด 

ส่งผลให้ประชาชนจำนวนมากนิยมเดินทางไปพักผ่อนตามแหล่งน้ำต่าง ๆ เช่น ทะเล แม่น้ำ และอ่างเก็บน้ำ 

เพื ่อคลายร้อน อย่างไรก็ตาม การทำกิจกรรมทางน้ำดังกล่าวมีความเสี ่ยงต่อการเกิดอุบัติเหตุ โดยเฉพาะ

เหตุการณ์การจมน้ำ ซึ่งเป็นสาเหตุสำคัญของการเสียชีวิตในเด็กไทย จากปัญหาดังกล่าว การนำเทคโนโลยี

สมัยใหม่มาประยุกต์ใช้เพื่อเฝ้าระวัง ตรวจสอบ และช่วยเหลือผู้ประสบภัยจึงมีความจำเป็นอย่างยิ่ง ปัจจุบัน

อากาศยานไร้คนขับแบบหลายใบพัดถูกนำมาใช้ในการสำรวจทางอากาศ [4] การตรวจจับพื้นที่เสี่ยง และการ

สนับสนุนภารกิจค้นหาและช่วยเหลือ ซึ่งช่วยลดความเสี่ยงต่อเจ้าหน้าที่ เพิ่มความรวดเร็วในการเข้าถึงพื้นที่ 

และเพ่ิมประสิทธิภาพในการปฏิบัติงานด้านความปลอดภัยทางน้ำอย่างมีนัยสำคัญ 

 จากข้อมูลดังกล่าวผู้วิจัยมีแนวคิดที่จะออกแบบและสร้างอากาศยานไร้คนขับต้นแบบ [5-9] เพื่อใช้ในการ

สำรวจตรวจสอบอุบัติเหตุที่จะเกิดขึ้นต่าง ๆ เช่น การจมน้ำ และสามารถช่วยผู้ประสบภัยได้อย่างปลอดภัย 

โดยให้เกิดการสูญเสียน้อยที่สุด การเลือกใช้อากาศยานสี่ใบพัด เนื่องจากสามารถเคลื่อนที่ขึ้นลงไปหน้าได้อย่าง

รวดเร็วควบคุมได้ง่าย อีกทั้งอากาศยานสี่ใบพัดยังให้แรงยกค่อนข้างสูง จึงเหมาะสมที่จะนำมาขนอุปกรณ์กู้ภัย 

อย่างห่วงยางเพ่ือช่วยผู้ประสบภยัในยามเกิดอุบัติจมน้ำ 

 

2. วัตถุประสงคของการวิจัย  

 2.1 เพ่ือออกแบบและสร้างเครื่องต้นแบบอากาศยานไร้คนขับแบบสี่ใบพัด 

 2.2 เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพต้นแบบอากาศยานไร้คนขับแบบสี่ใบพัด 

 

3. ขั้นตอนวิธีการดําเนินงานวิจัย  

 การออกแบบและจัดสร้างอากาศยานแบบสี่ใบพัดที่สามารถบินสำรวจ - ทิ้งห่วงยางกู้ภัย โดยเริ่มต้นจาก

การศึกษาลักษณะการทำงานของอากาศยานแบบสี่ใบพัดดู ลักษณะโครงสร้างและส่วนประกอบต่าง ๆ เพื่อ

นำมาเป็นข้อมูลสำหรับการออกแบบอากาศยาน โดยทางผู้แนวคิดที่ต้องการให้อากาศยานสามารถบินขึ้น - ลง

แบบคนบังคับพร้อมทั้งบินสำรวจระหว่างตามเส้นทางที่กำหนด ซึ่งในขั้นตอนของการออกแบบเป็นขั้นตอนที่

สำคัญมากในการสร้างอากาศยาน เราจะต้องคำนึงเรื่องน้ำหนักเป็นอย่างมาก เพราะฉะนั้นการเลือกใช้วัสดุ

และอุปกรณ์ทุกชิ้นมีส่วนสำคัญเพราะถ้าน้ำหนักมากเกินไปอาจส่งผลให้ตัวอากาศยานบินไม่ได้แล้วอาจจะต้อง

เปลี่ยนอุปกรณ์ใหม่ทั้งหมด ทำให้เกิดความสิ้นเปลืองและเพื่อให้อากาศยานสามารถบินขึ้น - ลงแบบได้โดย

ควบคุมจึงได้ทำการออกแบบชุดอุปกรณ์เพื่อควบคุมวิทยุบังคับอีกส่วนหนึ่งนอกเหนือจากในส่วนของโปรแกรม 

เมื่อจัดสร้างอากาศยานต้นแบบเรียบร้อยแล้วนำไปบินทดสอบในรูปแบบต่าง ๆ ทั้งการบินที่ควบคุมด้วยวิทยุ

บังคับบินเพ่ือนำไปเป็นต้นแบบของอากาศยานแบบสี่ใบพัดที่ใช้สำหรับบินสำรวจ - ทิ้งห่วงยางกู้ภัยต่อไป 
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ภาพที่ 1 แผนผังการทำงานของระบบ 

 3.1 ข้อกำหนดการออกแบบ 

  ในการสร้างอากาศยานแบบสี่ใบพัดส่วนของการออกแบบถือว่าเป็นส่วนที่สำคัญที่สุด เพราะฉะนั้น

เพื่อให้การออกแบบออกมาสมบูรณ์แบบตามลักษณะของงานที่เรากำหนดหรือต้องการ เราจะต้องมีการ

กำหนดข้อกำหนดที่จะใช้ในการออกแบบซึ่งข้อกำหนดนี้เกิดจากความต้องการในการใช้งานจริงและยังเป็น

ตัวกำหนดข้อจำกัดของการออกแบบและเลือกใช้อุปกรณ์ต่าง ๆ โดยโครงงานนี้มีข้อกำหนดดังนี ้

 3.2 น้ำหนักบรรทุก  (Payload) 

 การสร้างอากาศยานแบบสี่ใบพัด เรื่องของน้ำหนักถือว่าเป็นสิ่งที่สำคัญมาก  ควรจะออกแบบและ

เลือกใช้วัสดุอุปกรณ์ต่าง ๆ ให้มีน้ำหนักรวมเบาที่สุด เพื่อเป็นการประหยัดพลังงานและเพิ่มระยะเวลาในการ

บิน เนื่องจากอากาศยานที่เราทำการออกแบบนั้นเป็นอากาศยานเพื่อการสำรวจ - ทิ้งห่วงยางกู้ภัย ดังนั้นเราจึง

จำเป็นต้องมีข้อกำหนดของน้ำหนักบรรทุก (Payload) โดยจะประกอบไปด้วยน้ำหนักห่วงยาง 3 ชิ้น หนักรวม

ไม่เกิน 500 กรัม เพ่ือที่อากาศยานจะสามารถบินได้อย่างปลอดภัย 

 3.3 เวลาในการบิน  (Flight  Time) 

 ข้อกำหนดของการออกแบบที่สำคัญคือเวลาที่ใช้ในการบิน ซึ่งเวลาที่กำหนดจะใช้เป็นข้อมูลสำหรับ

การคำนวณเพื่อเลือกใช้ขนาดของแบตเตอรี่ที่เหมาะสมกับขนาดและน้ำหนักของตัวอากาศยาน ซึ่งทางผู้จัดทำ
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ได้กำหนดให้อากาศยานสำรวจ - ทิ้งห่วงยางกู้ภัย โดยมีระยะทางขอบเขตประมาณ 1,000 เมตร ซึ่งน่าจะใช้

เวลาในการบินประมาณ 3 - 4 นาที ต่อการบินหนึ่งครั้ง ดังนั้นเพื่อความปลอดภัยและสามารถที่จะบินไป - 

กลับได้หลายครั้ง ผู้จัดทำจึงกำหนดเวลาในการบินที่จะใช้ในการออกแบบอยู่ที่ 8 นาที ที่ระดับเพดานบินไม่

เกิน 1,000 เมตร 

 3.4 การออกแบบอากาศยานสี่ใบพัด 

 ขั้นตอนของการออกแบบ ผู้จัดทำได้แบ่งการออกแบบออกเป็น 3 ส่วนคือ ระบบต้นกำลัง ในส่วนนี้จะ

ทำการคำนวณหาแรงยก ค่าการกินกระแสและอื่น ๆ เพื่อใช้เป็นข้อมูลในการเลือกชุดอุปกรณ์ อาทิเช่น 

มอเตอร์ แบตเตอรี่ ขนาดของใบพัด ในส่วนต่อมาจะทำการออกแบบ ระบบโครงสร้าง เมื่อทราบขนาดของ

ใบพัดจะสามารถกำหนดขนาดของตัวลำของอากาศยานได้ หรือการทราบน้ำหนักโดยรวมของอากาศยานจะ

สามารถเลือกใช้วัสดุที่เหมาะสมกับน้ำหนักของอากาศยานได้เช่นเดียวกัน และในส่วนสุดท้าย ระบบควบคุม 

ซึ่งในส่วนนี้จะเป็นระบบควบคุมการทำงานทั้งหมดดังต่อไปนี้ในรูปแบบบล๊อคไดอะแกรม 
 

 
 

ภาพที่ 2 ออกแบบโครงสร้างและการวางอุปกรณ์ 
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4. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

 ผลการดำเนินการสร้างอากาศยานสี่ใบพัดที่บังคับ สำหรับบินสำรวจและกู้ภัย โดยจะเริ่มต้นจากการ

ออกแบบระบบโครงสร้าง ในส่วนนี้ได้กำหนดน้ำหนักที่บรรทุกของการบินและระยะทางในการบินมาช่วยใน

การออกแบบ เพื่อใช้เป็นข้อมูลในการเลือกมอเตอร์ ใบพัด ชุดควบคุมความเร็วรอบแบบอิเล็กทรอนิกส์ (ESC) 

และแบตเตอรี่ ส่วนต่อมาทำการออกแบบระบบโครงสร้าง ระบบควบคุม และชุดควบคุมเซอร์โว เมื ่อได้

อุปกรณ์ต่าง ๆ ตามที่ได้ออกแบบแล้วนั้น จึงนำมาสร้างเป็นอากาศยานต้นแบบ เพื่อนำไปบินทดสอบอุปกรณ์ที่

เหมาะสมกับการใช้งานจริง โดยกระบวนการวิจัยนี้ได้แบ่งการทดสอบออกเป็น 2 ระบบ คือระบบการควบคุม

อากาศยานด้วยวิทยุบังคับ และระบบการควบคุมเชอร์โว ดังนั ้นเมื่อนำผลที่ได้จากการทดสอบการบินมา

วิเคราะห์และปรับปรุงแก้ไขจนกระทั่ง ได้ผลตามวัตถุประสงค์แล้วนั้น ทำให้ได้อากาศยานสี่ใบพัดสามารถ

สำรวจและกู้ภัย 

 
  

ภาพที่ 3 อากาศยานไร้คนขับแบบสี่ใบพัดเพื่อสำรวจและกู้ภัย 

 

 4.1 ผลการออกแบบอากาศยานต้นแบบ 

  ในการออกแบบอากาศยานนั้น ไม่ได้มีการกำหนดเงื่อนไขของการบรรทุกน้ำหนักเข้ามาเก่ียวข้อง มี

เพียงการกำหนดระยะทางในการบิน การใส่ห่วงยางได้มากกว่า 2 ห่วงข้ึนไป โดยในการออกแบบนั้นทางผู้วิจัย

ได้ทำการเลือกใช้รีโมทที่มีกำลังส่งสูงใช้เซอร์โวเป็นตัวควบคุมการปล่อยของห่วงยาง ซึ่งเป็นตัวที่คอ่ยหมุนปิด

เปิดเพ่ือปล่อยห่วงยาง 
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ภาพที่ 4 การติดตั้งเซอร์โวมอเตอร์และห่วงยาง 

 4.2  การทดลองบิน 

  การทดลองบินของอากาศยานสี่ใบพัดเพื่อสำรวจและกู้ภัยพบว่า การบินได้มากกว่า 500 เมตร ความ

สูงที่ได้คือ 1,000 เมตร ซึ่งได้ตามต้องการ ส่วนการบรรทุกห่วงยางนั้นเกิดปัญหาในเวลาการบินคือ ทำให้การ

บินนั้นเกิดการสั่นของตัวลำและทำให้มอเตอร์ทำงานหนัก ซึ่งส่งผลต่อการกินกระแสของมอเตอร์และทำให้

แบตเตอรี่หมดไว้ข้ึน 

  สาเหตุที่ 1 เกิดจากกระแสลมที่แรงในช่วงทดลอง ซึ่งช่วงนี้เป็นฤดูหนาวและลมแรงจึงทำให้อากาศ

ยานสี่ใบพัดทำงานหนักขึ้นเพื่อรับลมและต้านหมด โดยอากาศยานสี่ใบพัดนั ้นทำการบินตาม GPS จะไม่

สามารถเคลื่อนที่ไปไหนตามกระแสลม เพราะจะทำการล็อกตำแหน่งที่ทำการบินในตอนนั้น ทำให้อากาศยานสี่

ใบพัดเกิดการต้านกระลม 

  สาเหตุที่ 2 เกิดจากการการบรรทุกน้ำหนักที่เบาของวัตถุในการกู้ภัย 

  การแก้ปัญหา : คือทำการเสริมแบตเตอรี่ที่ขนาดใหญ่ขึ้น และเพิ่มขนาดมิลลิแอมป์ของแบตเตอรี่ ซึ่ง

ทำให้สามารถเพิ่มน้ำหนักของตัวลำ สามารถบินได้นานขึ้น สามารถต้านลมได้ดีกว่าเดิมเวลาเกิดลมแรง ทำให้

อากาศยานสี่ใบพัดไม่ค่อยเกิดการเอียงหรือส่ายของตัวลำ ซึ่งทำให้มอเตอร์ไม่ทำงานหนักส่งผลต่อการกิน

กระแสที่น้อยลงจนถึงได้ผลการบินนานขึ้น 

 4.3 ทดสอบระยะทางการบิน 

  กระบวนการทดลองการบินจับเวลาระยะทาง 100 เมตร ขั้นตอนแรกได้จับเวลาในการบินในระยะทาง 

100 เมตร ผลว่าในระยะทาง 100 เมตรใช้เวลาในการบิน 15 วินาที ถ้าคำนวณระยะทาง 100 - 1,000 เมตร

จะได้ดังตารางที่ 1 
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ตารางที่ 1 การจับเวลาการบินตั้งแต่ 100 เมตร  ถึง  1,000 เมตร 

100

เมตร 

200

เมตร 

300

เมตร 

400

เมตร 

500

เมตร 

600

เมตร 

700

เมตร 

800

เมตร 

900

เมตร 

1000

เมตร 

15

วินาท ี

30

วินาท ี

45

วินาท ี

60

วินาท ี

75

วินาท ี

90

วินาท ี

105

วินาท ี

120 

นาท ี

135

วินาท ี

150

วินาท ี

 

 ตารางที่ 1 จะพบได้ว่าในแต่ระยะทางตั้งแต่ 100 เมตร ไปจนถึง 1,000 เมตร จะใช้เวลาในการบินที่

มั่นคงเพราะในช่วงทดลองนั้นสภาพแวดล้อมลมสงบ ซึ่งเป็นผลดีต่อการทดลองบินในพื้นที่ต่าง ๆ ส่วนในเวลาที่

ลมไม่สงบนั้นตัวอย่างเช่นในฤดูหนาวนั้นลมแรง และได้ทำการทดลองบินผลปรากฏว่าการบังคับโดรนนั้น 

เคลื่อนตัวได้ช้ากว่าในพื้นที่ลมสงบ เพราะในฤดูหนาวนั้นลมแรงทำให้การบินนั้นต้านลม ฉะนั้นการบินควรบิน

ในพ้ืนที่ลมสงบ 

 

5. สรุปผลการวิจัย 

 งานวิจัยนี้เป็นการออกแบบและสร้างต้นแบบอากาศยานสี่ใบพัดที่บังคับเพื่อสำหรับสำรวจและกู้ภัย ซึ่ง

โครงสร้างที่ได้ทำการออกแบบมานั้นมีการตอบสนองต่อการบินในที่โล่งอย่างดี จากผลของการทดสอบการบิน

ของอากาศยานสี่ใบพัด อากาศยานสามารถเคลื่อนที่ไปยังจุดต่าง ๆ ตามที่มองเห็นโดยอาศัยข้อมูลในการบิน

ด้วยภาพที่ได้รับแบบเรียลไทม์ความสูงและความเร็ว พบว่าการบินลอยตัวอยู่กับที่ของอากาศยาน สามารถบิน

ได้เป็นเวลาประมาณ 10 นาที ส่วนการบินเคลื่อนท่ีตามตำแหน่ง สามารถบินได้เป็นเวลาประมาณ 6 นาที และ

ระยะทางการบินมากกว่า 500 เมตร โดยใช้รีโมทคอลโทลเป็นตัวกำหนดระยะทางในการบินสำรวจ ผู้วิจัยได้

กำหนดให้รีโมทคอลโทลเป็นตัวควบคุมการบินและการปล่อยห่วงยาง ระยะทางที่ทดสอบการบินของอากาศ

ยานได้นั้นได้ตามข้อกำหนดเวลาที่ใช้ในการออกแบบคือ มากกว่า 500 เมตร สำหรับในการบินทดสอบปล่อย

ห่วงยางนั้น อากาศยานสามารถปล่อยห่วงยางที่กำหนดได้อย่างแม่นยำ ส่วนการสั่นสะเทือนที่เกิดขึ้นกับอากาศ

ยาน ซึ่งข้ึนอยู่กับสภาพภูมิอากาศ สัญญาณรบกวนภายนอก หรือแม้กระทั่งจำนวนดาวเทียมท่ีนับได้ในขณะนั้น 

 ในทุกการบินทดสอบจะพบว่ามีปัญหาเกิดขึ้นได้หลายสาเหตุ ปัญหาส่วนใหญ่ที่ทำให้เกิดความเสียหายต่อ

ตัวอากาศยาน จะเกิดจากปัญหาการ Failsafe GPS มากสุด สัญญาณ GPS ถือเป็นสิ่งที่สำคัญสำหรับการบิน

แบบอัตโนมัติ ดังนั้นในทุกครั้งก่อนการบินแบบอัตโนมัติควรจะตรวจสอบค่าสัญญาณให้แน่นอน ว่าอยู่ในเกณฑ์

ที่ปลอดภัยหรือไม่ ปัญหาที่พบรองลงมาคือ Failsafe Battery แบตเตอรี่เป็นแหล่งพลังงานเดียวที่ให้กับอากาศ

ยาน ดังนั้นแบตเตอรี่เป็นสิ่งที่สำคัญที่ต้องให้ความสนใจ ควรจะต้องรู้ขอบเขตในการใช้งานของแบตเตอรี่ว่า

สามารถบินได้นานเท่าไรต่อน้ำหนักของอากาศยาน ควรจะมีการติดตัววัดแรงดันไปกับแบตเตอรี่ขณะบิน เพื่อ

ช่วยใช้แจ้งเตือนอีกทางหนึ่ง ส่วนปัญหาสุดท้ายคือ Failsafe Radio ปัญหานี้จะไม่เกิดขึ้นถ้าอากาศยานบินอยู่

ในสถานที่โล่งแจ้งไม่มีสิ่งกีดขวางสัญญาณ ทั้งสามปัญหาการแจ้งเตือนนั้นนอกเหนือจากการตรวจสอบด้วยตัวผู้

บิน 
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6 ขอเสนอแนะ 

 6.1 การเลือกวิทยุบังคับควรดูถึงคุณภาพในการส่งสัญญาณและช่องสัญญาณในการรับเพื่อประยุกต์การใช้

งานของอากาศยาน 

 6.2 เนื่องจากในการทดสอบระบบการบินของอากาศยาน ผู้วิจัยได้ทำการเลือกใช้แบตเตอรี่ก้อนใหม่ ซึ่ง

อาจจะมีประสิทธิภาพของแบตเตอรี่ถึง 100% จึงส่งผลให้อากาศยานสามารถบินได้ตามเวลาที ่ได้ทำการ

ออกแบบและสร้างมา แต่เมื่อแบตเตอรี่มีประสิทธิภาพลดลงจะเป็นสาเหตุให้อากาศยานบินไม่สามารถบินได้

ระยะเวลาตามข้อกำหนดที่ได้กำหนดไว ้

 6.3 น้ำหนักของตัวอากาศยานถือว่ามีส่วนสำคัญ การที่อากาศยานมีน้ำหนักรวมน้อยที่สุดจะช่วยประหยัด

พลังงานและเพิ่มระยะเวลาในการบินได้ ดังนั้นในการออกแบบควรจะเลือกใช้วัสดุที่แข็งแรงและมีน้ำหนักเบา

เสมอ 

 6.4 ในการนำอากาศยานออกบิน ควรบินในสภาพอากาศที่แจ่มใส เพื่อลดปัญหาการเกิดสัญญาณรบกวนที่

จะส่งผลต่อค่าความแม่นยำของ GPS ซึ่งสัญญาณ GPS ถือเป็นสิ่งสำคัญที่ใช้ในการระบุตำแหน่งการบินใน

โหมด Loiter, Return To Lanch mode และ Go home ถ้าสภาพอากาศที่แปรปรวนอาจจะทำให้การจับ

สัญญาณจำนวนดาวเทียมลดลง ค่าความแม่นยำลดลง และส่งผลต่อการบินของอากาศยานได ้

 6.5 ในการบินของอากาศยานสิ่งที่ควรคำนึงมากที่สุดคือความปลอดภัยต่อชีวิตและทรัพย์สินของผู้อื่น ก่อน

ออกบินทุกครั้งควรตรวจสอบอุปกรณ์ว่าอยู่ในสภาพที่พร้อมใช้งานหรือไม ่
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