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บทคดัยอ่ 
การใช้อากาศยานไร้นักบนิแบบเครื่องบนิมกัประสบปัญหาไม่มพีื้นที่ในการวิง่ขึน้และลง การวจิยันี้จงึมแีนวคิด

แกไ้ขปัญหาพืน้ทีก่ารวิง่ขึน้โดยใชอ้ากาศยานหลายใบพดัน าเครื่องบนิขึน้ไปยงัความสงูทีก่ าหนดดว้ยการบนิขึน้ในแนวดิง่ 
จากนัน้ปล่อยเครื่องบินออกให้เริม่บินตามภารกิจ บทความนี้ มีวตัถุประสงค์เพื่อเปรยีบเทียบลกัษณะการเคลื่อนที่ของ
เครื่องบนิเมื่อถูกปล่อยออกดว้ยสภาวะเริม่ตน้ 3 กรณี คอื ขณะทีห่วัเครื่องบนิทดสอบชีข้ ึน้ ชีแ้นวระดบั และชีล้งล่าง โดยที่
ไม่มีการบังคับทัง้จากผู้บังคบัและระบบควบคุมอัตโนมัติ ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่าการเปลี่ยนแปลงความสูงและ
ความเร็วสมัพัทธ์กับอากาศของทัง้ 3 กรณี มีอตัราการเปลี่ยนแปลงที่ใกล้เคียงกนั อย่างไรก็ตามการปล่อยขณะที่หัว
เครื่องบนิชีล้งล่างมกีารหมุนเอยีงตวั การแกว่ง และการไถลดา้นขา้งน้อยทีส่ดุ 
ค ำหลกั: อากาศยานไรน้กับนิ; เครื่องบนิ; อากาศยานหลายใบพดั; การบนิขึน้   

Abstract 
The use of airplane-type unmanned aerial vehicle always faces with a problem of no area for takeoff and 

landing. This research has the idea to solve the problem of takeoff area by using a multirotor bring the airplane 
vertically to a decided altitude and then release the airplane to begin the flight mission. This paper aims to 
compare the movements of the airplane when it was released with 3 cases of the initial condition that is the nose 
of the test airplane pitch up, horizontal and pitch down without the control neither from pilot nor automatic control 
system. The test results show that the change of altitude and airspeed of 3 cases have similar rates. Anyway, 
releasing with the initial condition that the nose of the airplane pitch down has the least rolling, yawing and 
sideslip.  
Keywords: Unmanned Aerial Vehicle; Airplane; Multirotor; Takeoff  

1. บทน า
อากาศยานไร้นักบิน (Unmanned Aerial Vehicle: 

UAV) แบบเครื่องบินมีข้อดดี้านความสามารถในการบิน
ร่อน จงึเหมาะกบัการปฏบิตัภิารกจิการบนิเวลานาน หรอื
ระยะทางยาว แต่มกัประสบปัญหาในการน าไปใชง้านจาก
การขาดพื้นที่ในการบินขึ้นและลง ส่วนอากาศยานไร้
นักบนิแบบหลายใบพดั (multirotor) มีข้อดทีี่สามารถบิน
ขึน้และลงในแนวดิง่ จงึไม่มอีุปสรรคด้านพื้นที่ในการบิน
ขึน้และลง แต่จะใชพ้ลงังานมากในการบนิเปลีย่นต าแหน่ง 

ท าใหไ้ม่สามารถบนิไดเ้ป็นระยะเวลานานเมื่อเปรยีบเทยีบ
กบัเครื่องบนิทีม่นี ้าหนักและขนาดใกลเ้คยีงกนั การวจิยันี้
จงึมีแนวคิดในการแก้ปัญหาด้านพื้นที่ในการบินขึน้ของ
อากาศยานไร้นักบินแบบเครื่องบิน โดยใช้อากาศยาน
หลายใบพดัเป็นตวัน าเครื่องบนิขึน้ไปยงัความสงูทีก่ าหนด
ดว้ยการบนิขึน้ในแนวดิง่ จากนัน้จงึปล่อยเครื่องบนิออกให้
เริม่ท าการบนิตามภารกจิต่อไป  

จากการศกึษางานวจิยัที่ผ่านมามกีารศกึษาการร่อน
และการควบคุมอตัโนมัติของอากาศยานต้นแบบ โดยใช้
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เครื่องบนิน าอากาศยานต้นแบบขึน้ไปปล่อยใหร้่อนลงจาก
ความสงูทีก่ าหนด [1] ซึง่เป็นการปล่อยในสภาวะทีห่วัของ
อากาศยานต้นแบบชี้ไปในแนวระดบั และโดยใช้บอลลูน
แขวนห้อยอากาศยานขึ้นไปปล่อยในสภาวะที่หัวของ
อากาศยานต้นแบบชีล้ง [2] นอกจากนัน้ยงัมงีานวจิยัทีน่ า
วธิกีารใชบ้อลลูนนี้ไปใชใ้นการปล่อยอากาศยานไรน้ักบนิ
แบบเครื่องบินให้ท าภารกิจที่ความสูงมากๆ [3] เป็นต้น 
ในงานวจิยัต่างๆ เหล่านี้ การปล่อยในสภาวะแนวระดับ
หรอืแนวดิง่เป็นการก าหนดตามเงื่อนไขวตัถุประสงคก์าร
ทดลองอากาศยาน หรอืตามเงื่อนไขการปฏบิตัภิารกจิ 

ดังนัน้บทความนี้จะท าการเปรียบเทียบการปล่อย
เครื่องบนิออกจากอากาศยานหลายใบพดัดว้ยสภาวะทีห่วั
เครื่องบนิอยู่ในแนวระดบัและแนวดิง่ เพื่อศึกษาลกัษณะ
ท่าทางของเครื่องบนิขณะปล่อยและสภาวะที่เหมาะสมที่
จะท าให้เครื่องบนิบนิต่อไปไดอ้ย่างมเีสถียรภาพหลงัจาก
ปล่อยออกจากอากาศยานหลายใบพดั 

2. การทดลอง
วิธีการทดลอง และอุปกรณ์หลักในการทดลองซึ่ง

ประกอบด้วย เครื่องบนิทดสอบ อากาศยานหลายใบพดั 
และระบบควบคุมการบนิมลีกัษณะพืน้ฐานดงัต่อไปนี้ 

2.1 วิธีการทดลอง 

multirotor takeoff
with airplane

hovering

release airplane

lower altitude limit

pilot control
begin

รปูที ่1 เคา้โครงวธิกีารทดลองปล่อยเครื่องบนิ 

วิธีการทดลองมีเค้าโครงดังแสดงในรูปที่ 1 โดยที่
เครื่องบนิทดสอบถูกยดึไวอ้ากาศยานหลายใบพดั แลว้ให้
อากาศยานหลายใบพดับนิขึน้อตัโนมตัไิปบนิลอยตวัอยู่กบั
ที่  (hovering) ที่ความสูงที่ก าหนดซึ่งมีระยะทางที่สูง
เพยีงพอส าหรบัสงัเกตลกัษณะการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิ 

จากนัน้ปล่อยเครื่องบนิให้หลุดออกจากอากาศยานหลาย
ใบพดัโดยอสิระไม่มกีารบงัคบัเครื่องบนิทัง้จากผูบ้งัคบัและ
ระบบควบคุมการบนิอตัโนมตั ิจนกระทัง่เครื่องบนิลงมาถงึ
ขดีจ ากดัต ่าสุดของความสูงซึ่งเป็นความสูงที่มีระยะทาง
เหลอืเพยีงพอใหผู้บ้งัคบัสามารถบงัคบัใหเ้ครื่องบนิกลบัสู่
สภาวะการบนิปกตไิด ้ยกเวน้แต่ถ้าหากเครื่องบนิเสยีการ
ทรงตวัอย่างมากก่อนถงึขดีจ ากดัต ่าสุดของความสงู จงึจะ
ใหผู้บ้งัคบัท าการบงัคบัแกไ้ขสภาวะการบนิทนัทเีพื่อความ
ปลอดภยั 

ในการศกึษานี้ท าการทดลองปล่อยเครื่องบนิทดสอบ
ทีค่วามสงู 60 m และใชเ้ชอืกแขวนเครื่องบนิทดสอบไวก้บั
อากาศยานหลายใบพัดดังแสดงในรูปที่ 2 และ 3 เพื่อ
ทดลองปล่อยขณะสภาวะเริม่ตน้แตกต่างกนั 3 กรณี คอื  
    - ขณะทีห่วัเครื่องบนิชีข้ ึน้บน มุมพติช ์(pitch) เป็นบวก 
    - ขณะทีห่วัเครื่องบนิชีแ้นวระดบั มุมพติชเ์ป็นศนูย์ 
    - ขณะทีห่วัเครื่องบนิชีล้งล่าง มุมพติชเ์ป็นลบ 

รปูที ่2 อากาศยานหลายใบพดัและเครื่องบนิทดสอบ 
การตดิตัง้กรณีการปล่อยสภาวะทีห่วัเครื่องบนิชีแ้นวระดบั 

รปูที ่3 อากาศยานหลายใบพดัและเครื่องบนิทดสอบ 
การตดิตัง้กรณีการปล่อยสภาวะทีห่วัเครื่องบนิชีล้งล่าง 
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2.2 เครือ่งบินทดสอบ 
เมื่อเครื่องบินทดสอบถูกปล่อยออกมาแล้วเคลื่อนที่

อสิระโดยไม่มีการบงัคบัอาจจะเสยีการทรงตัวได้ ดงันัน้
การศึกษาเบื้องต้นครัง้นี้จงึเลอืกใช้เครื่องบินทดสอบที่มี
อตัราสว่นความกวา้งปีกต่อความยาวคอรด์ (aspect ratio) 
สงู ซึง่เป็นรปูแบบทีม่เีสถยีรภาพในการบนิและมสีมรรถนะ
การร่อนด ียิง่กว่านัน้เพื่อลดอนัตรายและความเสยีหายใน
การตกหรอืชนถา้หากนักบนิไม่สามารถบงัคบัใหเ้ครื่องบนิ
กลบัสู่สภาวะทีท่รงตวัได ้จงึเลอืกใชเ้ครื่องบนิทดสอบแบบ
ใบพัดหลัง (pusher) ดังแสดงในรูปที่ 2 และ 3 ลักษณะ
พืน้ฐานของเครื่องบนิทดสอบแสดงในตารางที ่1 

ตารางที ่1 ลกัษณะพืน้ฐานของเครื่องบนิทดสอบ 
specification 

wing span 1.37 m 
wing aspect ratio 7.8 
total length 0.92 m 
total weight (included battery and 
automatic control system) 

0.9 kg 

2.3 อากาศยานหลายใบพดั 
อากาศยานหลายใบพัดที่ใช้ในการทดลองจะต้อง

บรรทุกน ้ าหนักเพิ่มเติม (payload) ได้เพียงพอที่จะน า
เครื่องบนิทดสอบขึน้ไปยงัความสงูทีก่ าหนด และเน่ืองจาก
เครื่องบินทดสอบจะถูกแขวนห้อยกับอากาศยานหลาย
ใบพดัด้วยเชอืกเพื่อให้สามารถปล่อยออกมาได้โดยไม่มี
แรงจากกลไกการปล่อยมากระท า ท าใหร้ะหว่างถูกน าลอย
ขึน้ไปเครื่องบินทดสอบจะส่ายไปมาด้วยลม อากาศยาน
หลายใบพัดที่เลือกใช้จึงจะต้องมีเสถียรภาพในการบิน
อย่างด ีการทดลองนี้เลอืกใชอ้ากาศยานหลายใบพดัแบบ 
6 ใบพดั ซึง่มลีกัษณะพืน้ฐานดงัตารางที ่2 

ตารางที ่2 ลกัษณะพืน้ฐานของอากาศยานหลายใบพดั 
specification 

number of rotors 6 
body diameter 0.7 m 
propeller (diameter x pitch) 12” x 3.8” 
total weight (included battery and 
automatic control system) 

2.8 kg 

2.4 ระบบควบคมุการบิน 
ระบบควบคุมการบินในการศึกษานี้ ใช้ Ardupilot 

Mega 2.5 [4] ดงัรูปที ่4 ซึง่เป็นชุดอุปกรณ์ทีป่ระกอบดว้ย
เซนเซอรต่์างๆ และหน่วยประมวลผลที่สามารถปรบัแต่ง
ค่าตัวแปรของการควบคุมให้เหมาะสมส าหรับการบิน
อตัโนมตัขิองอากาศยานแบบต่างๆ ได ้

รปูที ่4 ระบบควบคุมการบนิ (Ardupilot Mega 2.5) 

ก่อนการทดลองนี้ ระบบควบคุมการบนิอตัโนมตัขิอง
อากาศยานหลายใบพัดได้ถูกปรับแต่งค่าตัวแปรให้
เหมาะสม เพื่อใช้ในการบินขึ้น การบินลอยตัวอยู่กับที ่
และการบนิลง 

ส่วนเครื่องบนิทดสอบนัน้ ระบบควบคุมการบนิใช้ใน
การวัดและบันทึกข้อมูลสภาวะการบินเท่านั ้น  การ
ปรบัแต่ง (trim) การบินให้มีเสถียรภาพก่อนการทดลอง 
และการบงัคบัท าโดยผู้บงัคบัโดยตรง นอกจากนี้ไดต้ดิตัง้ 
pitot tube ที่บริเวณหัวเครื่องบินดังรูปที่  5 เพื่ อใช้วัด
ความเรว็ของเครื่องบนิสมัพทัธก์บัอากาศ (airspeed) 

pitot tube

รปูที ่5 การตดิตัง้ pitot tube ทีเ่ครื่องบนิทดสอบ 

3. ผลการทดลอง
ตัง้แต่เครื่องบินทดสอบถูกน าขึ้นด้วยอากาศยาน

หลายใบพดั จากนัน้ปล่อยออกอสิระ จนกระทัง่ผูบ้งัคบัเริม่
การบงัคบัแลว้ลงจอด ขอ้มูลสภาวะการบนิจะถูกบันทกึไว้
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ตลอดเวลา แต่เพื่อให้เปรียบเทียบข้อมูลส่วนที่ต้องการ
ศกึษาไดช้ดัเจน ในหวัขอ้นี้จงึตดัเฉพาะขอ้มูลช่วงระหว่าง
การปล่อยออกอสิระจนผู้บงัคบัเริม่การบงัคบัน ามาแสดง
ดงัรปูที ่6 – รปูที ่8  
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รปูที ่6 สภาวะการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่1 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีข้ ึน้บน 
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รปูที ่7 สภาวะการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่2 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีแ้นวระดบั 
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รปูที ่8 สภาวะการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่3 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีล้งล่าง 

ซึ่งในรูปที่ 6 – รูปที่ 8 นัน้เริ่มการปล่อยเครื่องบิน
ทดสอบขณะควบคุมอากาศยานหลายใบพดัใหบ้นิลอยตวั
อยู่ กับที่  ณ  ความสูง 60 m ที่ เวลา t = 4 s จากนั ้น
เครื่องบนิจะเคลื่อนทีอ่สิระโดยไม่มกีารบงัคบัแพนหางและ
คนัเร่ง ส่วนรูปที่ 9 – รูปที่ 11 แสดงเสน้ทางการเคลื่อนที่
และลกัษณะการเอยีงตวัของเครื่องบนิทดสอบในช่วงตัง้แต่
ถูกปล่อยจากอากาศยานหลายใบพดัจนกระทัง่ผูบ้งัคบัเริม่
การบงัคบั 
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รปูที ่9 เสน้ทางการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่1 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีข้ ึน้บน 
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รปูที ่10 เสน้ทางการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่2 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีแ้นวระดบั 
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รปูที ่11 เสน้ทางการเคลื่อนทีข่องเครื่องบนิทดสอบ 
กรณีศกึษาที ่3 ปล่อยขณะทีห่วัเครื่องบนิชีล้งล่าง 

จากนัน้เนื่องจากเงื่อนไขในการเริม่การบงัคบัการบนิ
คือไม่ให้เครื่องบินเคลื่อนที่ลงต ่าเกินกว่าขดีจ ากดัต ่าสุด
ของความสูงที่ก าหนดไว้ ดังนัน้จึงน าการเปลี่ยนแปลง
ความสงูแต่ละกรณีศกึษามาเปรยีบเทยีบกนัโดยพจิารณา
ความสูงสมัพทัธ์เทยีบกบัความสูงขณะปล่อยดงัแสดงใน
รูปที่ 12 ซึ่งจากรูปนี้จะเห็นได้ว่าทัง้ 3 กรณีมีลักษณะ
ความชันของกราฟใกล้เคียงกัน แสดงถึงอัตราการ
เปลีย่นแปลงความสงูทีใ่กลเ้คยีงกนั 
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รปูที ่12 ความสงูสมัพทัธเ์ทยีบกบัความสงูขณะปล่อย 

นอกจากนี้แลว้แรงยกจากปีกและการบงัคบัแพนหาง
ของเครื่องบนิจะมผีลตอบสนองกต่็อเมื่อมอีากาศไหลผ่าน
ปีกและแพนหาง ดงันัน้ในการพฒันาต่อไป ความเรว็ของ
เครื่องบินสมัพทัธ์กับอากาศจึงจะเป็นตัวแปรหนึ่งที่ต้อง
พจิารณาในการออกแบบระบบควบคุมการบนิอตัโนมตัิที่
จะปรบัสภาวะการบนิหลงัถูกปล่อยใหเ้ขา้สูเ่สน้ทางการบนิ
ทีต่อ้งการ  

ในการทดลองนี้เมื่อน าความเร็วสมัพัทธ์กับอากาศ
ของเครื่องบนิทดสอบเทยีบกบัสภาวะขณะปล่อยมาเขยีน
เป็นกราฟแต่ละกรณีเปรยีบเทยีบกนัจะไดด้งัรปูที ่13  
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รปูที ่13 ความเรว็สมัพทัธก์บัอากาศ 
เทยีบกบัสภาวะขณะปล่อย 

ซึ่งจากรูปที่ 13 ความเรว็สมัพทัธ์กบัอากาศของการ
ปล่อยเครื่องบินทดสอบกรณีที่ 3 มีการลดลงช่วงหนึ่ง
หลงัจากปล่อย อาจจะมีสาเหตุจากความเรว็ของอากาศ
จากใบพดัของอากาศยานหลายใบพดั ส่วนการทีก่รณีที ่2 
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มคีวามเรว็สมัพทัธ์กบัอากาศเทยีบกบัสภาวะขณะปล่อย
สูงกว่ากรณีอื่นๆ นั ้น เมื่ อพิจารณาการเอียงตัวและ
เสน้ทางการบนิของกรณีนี้ในรูปที ่10 เครื่องบนิทดสอบมี
การหมุนและการไถลดา้นขา้ง (sideslip) มากกว่ากรณีอื่น
ซึ่งหัวเครื่องบินชี้ไปในแนวใกล้เคียงกบัเส้นทางการบิน 
ดงันัน้จงึอาจสง่ผลใหว้ดัความเรว็อากาศทีป่ะทะเครื่องบนิ
ทดสอบมคี่าสงูกว่ากรณีอื่น  

 แต่อย่างไรกต็ามถ้าหากพจิารณาความชนัของกราฟ
แต่ละกรณีแล้ว ความเรว็สมัพทัธ์กบัอากาศทัง้ 3 กรณีมี
ลกัษณะการเปลีย่นแปลงดว้ยอตัราทีใ่กลเ้คยีงกนั 

4. สรปุผลและแนวทางวิจยัในอนาคต
จากการทดลองปล่อยเครื่องบินทดสอบจากอากาศ

ยานหลายใบพัดอย่างอิสระโดยไม่มีการบงัคบัแพนหาง
และคนัเร่ง ดว้ยสภาวะเริม่ตน้ขณะทีห่วัเครื่องบนิทดสอบชี้
ขึน้บน ชี้แนวระดบั และชี้ลงล่าง ผลการทดลองแสดงให้
เห็นว่า 2 กรณีแรกเครื่องบินทดสอบจะหมุนหัวลงก่อน 
แลว้หลงัจากนัน้จะเคลื่อนทีล่ดความสงูลง และมคีวามเรว็
สมัพัทธ์กับอากาศเพิ่มขึ้นด้วยอัตราการเปลี่ยนแปลงที่
ใกลเ้คยีงกนัทัง้ 3 กรณี นอกจากนี้กรณีที่ปล่อยเครื่องบนิ
ทดสอบขณะทีห่วัเครื่องบนิชีแ้นวระดบั ถ้าหากมกีารเอยีง
ตวั (roll) หรอืการแกว่ง (yaw) จะท าให้เครื่องบนิเกดิการ
ไถลด้านข้างได้ง่าย ซึ่งอาจจะท าให้เสียการทรงตัวได ้
ดงันัน้เมื่อเปรยีบเทยีบแลว้ การปล่อยเครื่องบนิออกอสิระ
โดยไม่มีการบังคับควรปล่อยด้วยสภาวะเริ่มต้นที่หัว
เครื่องบนิชีล้งล่าง 

แนวทางการวจิยัต่อไปเพื่อใช้งานจะต้องพฒันาการ
ควบคุมการบนิอตัโนมตัทิี่จะรกัษาเสถียรภาพการทรงตวั
และปรบัเส้นทางการบินเข้าสู่เส้นทางการปฏิบตัิภารกิจ
อย่างเหมาะสมหลังจากที่เครื่องบินถูกปล่อยออกจาก
อากาศยานหลายใบพดั 
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