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บทคดัย่อ  
เครื่องบนิบงัคบัวทิยุแบบปีกหมุนมขีอ้ดคีอื ความสามารถขึน้และลงในแนวดิง่ การบนิลอยตวันิ่งๆกลาง

อากาศ และความสามารถบนิถอยหลงั  ปจัจุบนัเครื่องบนิบงัคบัวทิยุแบบปีกหมุนทีม่จี าหน่ายทัว่ไปมหีลายแบบ
หลายขนาด ซึง่ขนาดทีต่รงกบัความตอ้งการใชง้านมรีาคาสงูมากจงึท าใหเ้กดิงานวจิยัชิน้นี้ข ึน้ งานวจิยัชิน้นี้เป็นการ
ออกแบบและสรา้งเครือ่งบนิบงัคบัวทิยแุบบปีกหมนุแบบหกใบพดัส าหรบัพนัธะกจิการบนิส ารวจและถ่ายภาพมมุสงู 
เครือ่งบนิแบบหกใบพดันี้มขีอ้ดเีหนือเครือ่งบนิแบบสีใ่บพดัในดา้นความสามารถในการรบัภาระน ้าหนักบรรทุกทีส่งู
กว่า และสามารถบนิไดถ้า้ใบพดัชดุใดหยดุท างาน ขอ้ก าหนดของการออกแบบประกอบดว้ย ความสามารถบรรทุก
น ้าหนักได้ 1 กโิลกรมั และสามารถบนิปฏบิตัภิารกจิ ณ ความสูง 100 เมตรได้ 15 นาท ีโดยองค์ประกอบที่
พจิารณาในการออกแบบประกอบดว้ย โครงสรา้ง มอเตอรพ์รอ้มใบพดั แบตเตอรร ีและชุดควบคุม สุดทา้ยผลลพัธ์
ของการออกแบบถกูน าไปใชใ้นการสรา้งเครือ่งบนิและทดสอบว่าท างานไดจ้รงิ 
ค ำหลกั: การออกแบบเครื่องบนิ, เครื่องบนิบงัคบัวทิยุ, เครื่องบนิแบบปีกหมุนหกใบพดั, การควบคุมการบนิ, 
โครงสรา้งเครือ่งบนิ 
 
Abstract 

 The advantages of Radio-Control (RC) rotation-wing aircrafts include vertically taking-off 
and landing, hovering, and flying backward. Nowadays, the RC rotation-wing aircrafts are commercially 
available in many sizes, but the desired size one is still expensive. This research designs and develops a 
RC rotation-wing aircraft with six rotors (named as a hexarotor) for survey and photography applications. 
The major advantages of a hexarotor over a quadrotor (an rotation-wing aircraft with four rotors) are its 
high payload-capacities and ability to fly when one of its rotors is malfunction. The design requirements 
are the maximum payload of 1 kilogram and the mission fly-time of 15 minute at the altitude of 100 
meters. There are four major parts considered in the design: structure, motors plus propellers, battery, 
and control unit. Finally, the design results were used to construct an aircraft. The aircraft was 
successfully developed and tested.  
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1. บทน า 
เครือ่งบนิบงัคบัวทิยแุบบปีกหมนุแบบหลายใบพดั

มกีารวจิยัมาตัง้แต่ปี 1920 โดยกองทพัสหรฐัอเมรกิา
[1] โดยมจีุดประสงคเ์พื่อน าไปใชใ้นภาระกจิทางทหาร 
ในยุคแรกๆ เครื่องบินบงัคบัวิทยุแบบปีกหมุนนี้เป็น
แบบสีใ่บพดัและมขีนาดทีใ่หญ่มาก แต่ดว้ยเทคโนโลยี
ทีก่า้วหน้าในปจัุบนัท าใหเ้ครื่องบนิวทิยุแบบปีกหมุนมี
ขนาดเลก็ลง 

ปจัจุบันเครื่องบินบังคับวิทยุปีกหมุนแบบหก
ใบพดัไดร้บัความสนใจมากขึน้ เนื่องจากความสามารถ
ในการบรรทุกสมัภาระทีม่มีากเมื่อเทยีบกบัขนาดของ
ตวัล า สามารถบรรทุกสมัภาระไดม้ากกว่าอากาศยาน
ขึน้ลงในแนวดิง่ในขนาดใกล้เคยีงกนัที่มจี านวนใบพดั
น้อยกว่า  มคีวามคล่องตวัทีเ่หมาะสมต่อการบนิ และมี
เสถยีรภาพมากกว่าอากาศยานประเภทอื่นทีม่จี านวน
ใบพดัน้อยกว่า จึงท าใหเ้ครื่องบนิบงัคบัวทิยุปีกหมุน
แบบหกใบพดัมีความเหมาะสมที่จะน าไปใช้งานใน
ด้านการส ารวจ หรือถ่ายภาพทางอากาศ [2] 
นอกจากนี้แล้ว เนื่องจากในการขึ้นบินแต่ละครัง้มี
ความเป็นไปไดท้ีจ่ะเกดิความผดิพลาดจากการท างาน
ของใบพดัชุดใดชุดหนึ่ง ดงันัน้การมจี านวนใบพดัถึง
หกชุด ท าใหอ้ากาศยานทีม่ตีวัควบคุมทีเ่หมาะสมยงั
สามารถบินได้อย่างมีเสถียรภาพหรือไม่สูญเสีย
เสถยีรภาพอยา่งทนัททีนัใด ถา้เกดิความผดิพลาดจาก
การท างานของใบพดัชดุใดชดุหนึ่ง 

หลักการท างานของเครื่องบินปีกหมุนแบบหก
ใบพดัสามารถสรุปโดยย่อไดด้งันี้  มอเตอร์ทัง้ 6 ตวัมี
ทิศทางการหมุนสลับกันไปมา (ดังแสดงในรูปที่ 1) 
การเคลื่อนทีใ่นไปขา้งหน้า กระท าไดโ้ดยการเพิม่รอบ
ใหก้บัมอเตอร์ 3,5 และลดรอบมอเตอร์ 4,6  การ
เคลื่อนที่ไปด้านซ้ายกระท าโดยการเพิ่มรอบให้กับ
มอเตอร์ 1,4,5  และลดรอบมอเตอร์ 2,3,6 ส่วนการ
หมุนรอบแกน Yaw เมื่อเพิม่รอบใหก้บัมอเตอร ์1,3,6 
และลดรอบมอเตอร์ 2,4,5 จะท าใหเ้กดิการหมุนทวน

เข็มนาฬิกา และหมุนตามเข็มเมื่อเพิ่มรอบให้กับ
มอเตอร์ 2,4,5 และลดรอบมอเตอร์ 1,3,6 ในการ
ท างานจรงิ การท างานของแต่ละมอเตอรจ์ะถูกควบคุม
ใหเ้ป็นไปอย่างอตัโมมตัดิว้ยชุดควบคุมทีต่ดิตัง้อยู่บน
เครือ่งบนิ โดยทีผู่บ้งัคบัการบนิท าหน้าทีส่ ัง่ทศิทางการ
เคลื่อนทีใ่หก้บัชดุควบคมุ 

 
รปูที ่ 1 ต าแหน่งและทศิทางการหมนุของใบพดั 
 
บทความนี้น าเสนอการออกแบบเครื่องบินบังคบั

ปีกหมุนแบบหกใบพดัส าหรบัภาระกิจการถ่ายภาพ 
โดยเน้นการออกแบบโครงสรา้งทีเ่หมาะสมกบัการใช้
งาน ระบบต้นก าลัง ระบบควบคุม และการเลือก
อุปกรณ์ที่จะน ามาติดตัง้ให้เหมาะสมกับระบบที่ได้
ออกแบบ 

 
2. ข้อก าหนดในการออกแบบ 

ขอ้ก าหนดในการออกแบบเกดิจากความตอ้งการ
ในการใช้งานที่ เป็นจริงได้และยังเป็นตัวก าหนด
ขอ้จ ากดัของการออกแบบและเลอืกอุปกรณ์ต้นก าลงั
(มอเตอร ์,สปีดคอนโทล ,ใบพดั ,แบตเตอรี)่  โดยใน
งานวจิยันี้มขีอ้ก าหนดดงันี้ 
2.1 น ้าหนักบรรทุก  
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ก าหนดน ้ าหนักบรรทุก (Payload) เป็นกล้อง
ถ่ายภาพและระบบควบคุมกลอ้งถ่ายภาพ มนี ้าหนัก
รวมสงูสดุ (Wp) ไมเ่กนิ 1,000 กรมั 
2.2 เวลาในการบิน  

จากการศกึษาพบว่าการบิน 10-15 นาท ีเป็น
ช่วงเวลาที่เพียงพอต่อการท างานถ่ายภาพและงาน
ส ารวจแล้ว จึงก าหนดเวลาในการบินที่ใช้ในการ
ออกแบบเทา่กบั 15 นาท ีณ เพดานบนิ 100 เมตร 

 
3. การออกแบบ 

ในที่นี้การออกแบบเครื่องบินวิทยุบงัคับปีกหมุน
แบบหกใบพดัจ าแนกออกเป็น 3 ส่วน คือระบบต้น
ก าลัง ระบบโครงสร้าง และระบบควมคุม โดยมี
หลกัการออกแบบและเลอืกอปุกรณ์ดงันี้ 
3.1 ระบบต้นก าลงั 

ระบบต้นก าลังคือชุดอุปกรณ์ที่สร้างแรงยกและ
การเคลื่อนทีใ่หก้บัเครื่องบนิ ประกอบไปดว้ยมอเตอร์, 
สปีดคอนโทล, ใบพดั และแบตเตอรี ่

ในการออกแบบระบบตน้ก าลงัสามารถสรปุโดยยอ่
ได้ดงันี้ เริม่จากค านวณหาน ้าหนักรวมสูงสุดก่อนขึ้น
บิน (WTO) เพื่อไปค านวณหาแรงยกสูงสุด( Tmax) 
จากนัน้น าแรกยกทีไ่ดไ้ปเลอืกหามอเตอรแ์ละใบพดัให้
สอดคล้องกบัแรงยกที่ค านวณได้ สุดท้ายค านวนหา
อัตราการกินกระแสไฟต่อนาที(mA/min) เพื่อเลือก
ขนาดความจุของแบตเตอรี่ให้สอดคล้องกับความ
ตอ้งการเวลาในการบนิ ณ ความสงูทีท่ าการทดสอบ  

จากการศกึษาขัน้ตน้ พบว่าน ้าหนักโครงสรา้งรวม
อุปกรณ์ตน้ก าลงั (Wst) มคี่าไม่เกนิ 4,000 กรมั และ
เมื่อรวมกบัน ้าหนักของชุดสมัภาระ (Wp) 1,000 กรมั 
ทีก่ าหนดเอาไวต้ัง้แต่แรกแลว้ จะได ้

WTO = Wp + Wst                        (1) 
ก าหนดใหชุ้ดต้นก าลงัมปีระสทิธภิาพในการสรา้งแรง
ยกได ้70% [3] ดงันัน้น ้าหนกัรวม (WTO) คดิเป็น 70% 
ของแรงยกทีจ่ะใชย้ก (Tuse) นัน้คอื  

0.7Tuse = (WTO) = (Wp + Wst)           (2) 
Tuse = (WTO)/0.7 = (Wp + Wst)/0.7     (3) 

จากสมการ  (3)  ไดค้่า  Tuse =  7,142.85  กรมั 
เนื่องจากมอเตอร์มทีัง้หมด  6  ตวั  ดงันัน้ค่าแรกยก
ต่อมอเตอร์หนึ่งตวั (T) ประมาณเท่ากบั  1,190  กรมั 
ในการน าไปใชง้านจรงิค่าแรงยกทีใ่ชจ้ะอยู่ในช่วง 40-
70% ของแรงยกสูงสุดของมอเตอร์ ดงันัน้เพื่อหาแรง
ยกสงูสุด (Tmax) ผูว้จิยัจงึก าหนดใหค้่าแรงยกทีใ่ชง้าน
คอืชว่ง 55% [3] 

0.55Tmax = T             (4) 
Tmax = T /0.55             (5) 

จากสมการ (5) ไดแ้รงยกสงูสุดเป็น Tmax = 2,164.5 
กรมั จากนัน้น าค่าที่ได้นี้ไปเลือกมอเตอร์ที่ต้องการ
จากขอ้มลูของผูผ้ลติ 

 
รปูที ่2 ขอ้มลูแรงยกและกระแสไฟฟ้าของมอเตอรจ์าก

ขอ้มลูผูผ้ลติ (www.rctigermotor.com) 
 

จากขอ้มลูผูผ้ลติในรปูที ่2 ซึง่แสดงความสมัพนัธ์
ระหว่างกระแสไฟฟ้าทีแ่รงยกต่างๆของมอเตอร์แต่ละ
รุ่น  จะเหน็ไดว้่ามอเตอร์รุ่น 4012-11 6S 15*5 DJI 
กนิกระแสไฟฟ้าน้อยทีส่ดุ จากขอ้มลูผูผ้ลติ มอเตอรร์ุ่น
นี้กนิกระแสรอบต ่าเทา่กบั 1 แอมป์ และมอเตอรม์มีวล 
128 กรมั 

จากนัน้ท าการค านวณหาอตัราการกนิกระแสของ
มอเตอรต์่อนาท ี(mA/min)  เพือ่ค านวณหาความจุของ
แบตเตอรี่ที่จะใช้จ่ายให้กับมอเตอร์ โดยมีหลักการ
ค านวณกระแสรวมทัง้หมด(Atotal) ดงันี้ 

Atotal = Alift,tol + Ahover,tol + Adown,tol            (6) 
ก าหนดการบนิในช่วงขาขึน้ใชก้ าลงัมากกว่าการ

ลอยตวัอกี 30% [3] ดงันัน้ค่าแรงทีค่ านวณ คอื 1,547
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กรม้ จากรูปที ่2 อ่านค่ากระแสได้ 7.9 แอมป์ (A) 
แปลงค่ากระแสที่ได้เป็น 7.9x1000/60 = 131.67 
mA/min ต่อมอเตอรห์นึ่งลกู ความเรว็ในการไต่เพดาน
บนิอยู่ที ่80 เมตร/นาท ีความสูง 100 เมตร ใชเ้วลา 
1.25 นาท ีดงันัน้กนิกระแสที ่  Alift = 164.6 mA ต่อ
มอเตอรห์นึ่งลกู  

ชว่งการบนิลอยตวัจากคา่แรงทีค่ านวณ คอื 1,190 
กรม้ น าไปหาค่าในรูปที ่2 ได้ค่ากระแสเป็น 6 แอมป์ 
แปลงค่ากระแสทีไ่ดเ้ป็น 6x1000/60 = 100 mA/min 
ต่อมอเตอร์หนึ่ งลูก จากข้อก าหนดบินที่ 15 นาท ี
ดงันัน้กนิกระแสที ่  Ahover  = 1,500 mA ต่อมอเตอร์
หนึ่งลกู 

สุดทา้ยการบนิในช่วงขาลงใชค้วามเรว็ 40 เมตร/
นาท ีดงันัน้ใชเ้วลา 2.50 นาท ี มอเตอรท์ างานในช่วง
รอบเดินเบามีการกินกระแสที่ 1.0 แอมป์  แปลง
ค่ากระแสทีไ่ดเ้ป็น 1x1000/60 = 16.67 mA/min ต่อ
มอเตอรห์นึ่งลูก  ดงันัน้ช่วงขาลงกนิกระแสที ่ Adown = 
41.67 mA ต่อมอเตอร์หนึ่งลูก น าค่าทัง้หมดแทนใน 
(4) จะได้ค่าการกนิกระแสรวม Atotal = 6x(164.6 + 
1,500 + 41.67)  = 10,237.5 mA ที ่ 15 นาท ีดงันัน้
ความจุของแบตเตอรี่ชนิด Li-Po จะต้องมีขนาด
โดยประมาณไม่น้อยกว่า 10,000 mA จงึจะเพยีงพอ
ต่อการบนิตามความตอ้งการ โดยในทีน่ี้ท าการเลอืกใช้
แบตเตอรีช่นิด Li-Po ขนาด 5,000 mA จ านวน 2 
กอ้น 
3.2 ระบบโครงสร้าง 

การออกแบบโครงสรา้งจะเลอืกใชอุ้ปกรณ์ทีห่าได้
ตามท้องตลาดที่มีน ้ าหนักเบาและแข็งแร ง เช่น 
คาร์บอนไฟเบอร์ แผ่น G10 และอลูมเินียม  เป็นต้น 
โครงสรา้งทีอ่อกแบบเลอืกใชแ้ผ่น G10 เป็นโครงสรา้ง
หลกัประกบกบัอลูมเินียมกล่องหน้าตดัครึ่งนิ้วมาท า
เป็นแขนและ ทีป่ลายแขนใชแ้ผ่น G10 มาประกบเป็น
แท่นยดึมอเตอร์  ใบพดัที่ใช้มขีนาด 15 นิ้ว ก าหนด
ระยะห่างของใบพดัไม่น้อยกว่า 1 นิ้ว หรอื 2.54 cm 
[3] ดงันัน้จะได้ว่าขนาดของโครงสรา้งจะตอ้งมขีนาด
ไม่น้อยกว่า 81.3 cm (จากแกนมอเตอร์ถึงแกน
มอเตอรฝ์ ัง่ตรงขา้ม) 

ในการค านวณความแข็งแรงและหาการโก่งงอ
ผู้วิจัยได้ก าหนดน ้าหนักถ่วงลงที่กลางล าแทนระบบ
จรงิเป็นสองเท่า คอื 8 กโิลกรมั โดยไม่คดิน ้าหนักของ
มอเตอร์และใบพัดที่ปลายแขน แล้วใช้โปรแกรม 
Solidwork ในการค านวณหาการโก่งงอ (Deflection) 
[4] ไดผ้ลออกมาดงัรปูที ่3 

ค่าการโก่งตวัทีไ่ดจ้าก Solidwork มคี่าสงูสุดอยู่ที ่
2.989 มิลลิเมตร ซึ่งเป็นค่าที่เกิดจากการสมมติ
น ้าหนักเป็นสองเท่า ดงันัน้การโก่งงอจรงิจะเกดิเพยีง
แค่ครึง่หนึ่งของค่าทีจ่ าลองขึน้มาเท่านัน้ ซึง่ถอืว่าเป็น
คา่ทีย่อมรบัได ้

 
รปูที ่3 การโกง่ตวัจาก Solid Work 

 
3.3 ระบบควบคมุ 

ระบบควมคมุการบนิเป็นสิง่ทีท่ าใหอ้ากาศยานบนิ
ได้ไม่ว่าจะเป็นการลอยตัวในอากาศ และการบิน
เดนิทางทัง้แบบปกตแิละแบบอตัโนมตัต ิระบบควมคุม
การบนิทีใ่ชง้านประกอบไปดว้ย ซพียี(ูATMEGA2560 
และ ATMEGA32U-2), เซน็เซอรว์ดัสถานะการทรงตวั
หรอืท่าทางการบนิ (MPU6000, ประกอบไปดว้ยเรท
ไจโรแบบ 3แกน และตวัวดัความเร่ง 3 แกน) , ตวัวดั
สนามแม่เหลก็ 3 แกน(HMC5883L-TR), บารอมเิตอร์
(MS5611-01BA03),GPS (uBlox LEA-6) และตวัวดั
ระดบัไฟฟ้า  โปรแกรมทีผู่ว้จิยัเลอืกมาตดิตัง้พฒันามา
จากซอฟแวรอ์สิระของ Arduino จงึงา่ยต่อการพฒันา
ต่อยอด การหา Dynamic model ของ hexarotor 
ส าหรบัการออกแบบระบบควบคุมได้ใช้ model    มี
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      ซอฟแวร์อสิระ กฎการควบคุมกฎการควบคุมที่
ใชค้อื PID (Proportional, Integral, Derivative) [5]  ที่
ได้มาจาก Arduino แล้วน ามาปรับแต่งในบางส่วน 
เพื่อให้การบนิที่มคีวามเสถียรภาพจะต้องมกีารปรบั
ค่าตัวแปรของตัวควบคุม PID เพื่อให้การบินมี
เสถยีรภาพมากทีส่ดุ  

การปรบัตัง้ค่าจะใชห้ลกัการสงัเกตุพฤตกิรรมของ
อากาศยานว่ามีลักษณะการตอบสนองอย่างไร เมื่อ
ลอยตวัอยู่นิ่งๆ และเมื่อถูกรบกวนจากภายนอก การ
ปรบัค่า PID ของระบบในแกน Pitch และ Roll จะ
ให้ผลที่คล้ายเคยีงกนั มกีารปรบัเพื่อให้การทรงตวัมี
ความเสถยีรภาพ หากคา่น้อยเกนิไปจะเกดิการไหลไป
ไหลมา และถ้ามากเกินไปจะเกิดการกระเพื่อมขึ้น
อาจจะท าใหร้ะบบขาดเสถยีรภาพได ้ส่วนการปรบัค่า 
PID ที ่Yaw จะปรบัเพื่อป้องกนัไม่ใหเ้กดิการหมุนตวั
ของอากาศยาน ค่า PID ของ Yaw ทีม่ากจนเกนิไปจะ
ส่งผลต่อการบนิ เพราะจะท าใหร้ะบบไปสนใจแต่การ
ท างานของ Yaw  ในการทดสอบจะมกีารเกบ็ของมูล
ของผลตอบสนองในแกน Pitch และ Roll เทยีบกบั
เวลา เมื่อถูกรบกวนจากภายนอกแล้วกลับมาที่เดิม
ใหผ้ลเป็นอยา่งไร ท าใหท้ราบว่าคา่ PID ทีป่รบัคา่ไหน
ใหผ้ลดทีีส่ดุส าหรบัระบบทีผู่ว้จิยัตอ้งการ 
 

4. ผลลพัธ ์
โครงสร้างที่ได้ออกแบบพร้อมติดตัง้ชุดควบคุม

การบนิและสมัภาระ(ชดุกลอ้งภ่ายภาพ)แสดงในรปูที ่4  

 
รปูที ่4 ภาพโครงสรา้งกบัชดุสมัภาระ 

รูปที่ 5 แสดงภาพถ่ายของตัวล าพร้อมบินรวม
แบตเตอรี ่5,000 mAh. สองกอ้น และบรรทุกสมัภาระ 
วางบนตวัชัง่ ไดน้ ้าหนกัพรอ้มบนิอยูท่ี ่4,798 กรมั 

  

 
รปูที ่5 ภาพน ้าหนกัรวมกอ่นขึน้บนิ 

 
รูปที ่6 แสดงขอ้มูลจาก Data Logger แสดง

แผนภาพการบนิของความสงูกบัเวลา  จากแผนภาพ
ช่วงการบินขาขึ้นใช้เวลาประมาณหนึ่ งนาทีครึ่ง 
จากนัน้ลอยตวัอยู่ทีค่วามสูงประมาณ 100 เมตรเป็น
เวลา 10 นาท ี จงึลดความสงูลงชา้ๆเพื่อไม่ใหเ้กดิการ
เสียการทรงตัวจนถึงพื้นดินในนาทีที่ 16 หลังจาก
ตรวจสอบแบตเตอรรี่พบว่าเหลือแรงดนัไฟประมาณ 
3.87 โวลต ์ ซึง่เป็นแรงดนัในชว่งทีป่ลอดภยั 

มขีอ้สงัเกตว่าเวลาการบนิน้อยกว่าเวลาทีก่ าหนด
ไว้คอื 15 นาท ีสาเหตุที่บินจริงไม่ได้ตามขอ้ก าหนด 
เป็นผลจากคณุภาพของแบตเตอรีท่ีใ่ชท้ดสอบ ซึง่เป็น
แบตเตอรีเ่ก่าท าใหป้ระสทิธภิาพอาจจะไม่เต็ม 100% 
รวมทัง้ชุดควบคุมใชแ้หล่งจ่ายจากแบตเตอรีเ่ดยีวกนั 
ซึง่ไมไ่ดน้ ามาพจิารณาในการออกแบบ  

 
รปูที ่6 กราฟแสดงระดบัความสงูขณะบนิทดสอบ 
รูปที่ 7 แสดงค่าผลตอบสนองของค่ามุมแกน 

Pitch  และ Roll ซึ่งพบว่าเมื่อถูกรบกวนจากแรง
ภายนอก ระบบมีการควบคุมให้กลับมาที่เดิมอย่าง
ทนัทมีคีา่ผดิพลาดไมเ่กนิ  3 องศา 
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รปูที ่7 กราฟผลตอบสนองมมุ Pitch (เสน้สเีขยีว) และ   

มมุ Roll (เสน้สแีดง) 
 

รปูที ่8 และ 9 แสดงภาพถ่ายขณะใชง้านจรงิและ
ตวัอย่างของภาพทีถ่่ายไดจ้รงิจากชุดกลอ้งถ่ายภาพที่
ตดิตัง้อยูบ่นเครือ่งบนิ ตามล าดบั ซึง่พบว่าเครื่องบนิที่
ออกแบบไวส้ามารถใชง้านถ่ายภาพไดต้ามทีต่อ้งการ 
 

 
รปูที ่8 ภาพถ่ายขณะใชง้านจรงิ 

 

 
รปูที ่9 ตวัอยา่งภาพถ่ายจากชดุกลอ้งถ่ายภาพ 
 

5. สรปุ 
บทความนี้ ได้น าเสนอการออกแบบเครื่องบิน

บังคับปีกหมุนแบบหกใบพัดส าหรับภาระกิจการ

ถ่ายภาพ โครงสรา้งทีอ่อกแบบมานัน้มกีารตอบสนอง
ต่อการบนินอกอาคารทีด่ ีและมกีารรกัษาระดบัความ
สงูทีแ่มน่ย า จากการออกแบบแสดงใหเ้หน็ว่าน ้าหนกัมี
ผลต่อเวลาในการบินเป็นอย่างมาก และยงัส่งผลต่อ
ขนาดของตวัล าอกีเช่นกนั การค านวณประสทิธภิาพ
ของแบตเตอรรีเ่ป็นสิง่ทีไ่ม่ไดน้ ามาค านวณดว้ยท าให้
เกดิความผดิพลาดของเวลาในการบนิพอสมควร การ
พฒันาต่อจากนี้จะท าให้บินได้นานขึ้นไปอกีด้วยการ
ออกแบบใบพัดที่ให้พลังงานสูง  มอเตอร์ที่มีการ
สูญเสียพลังงานต ่า และชุดควบคุมการบินที่มีการ
จ ากดัพลงังานดว้ยวธิ ีOptimization อกีต่อไป รวมกนั
การออกแบบตวัควบคุมทีส่ามารถท างานได้ เมื่อเกดิ
ความผดิพลาดจากการท างานของใบพดัชดุใดชดุหนึ่ง 
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