
บทที ่5 
สรปุผลการทดลอง 

 
5.1  สรปุผลของโครงงาน 
 ในการออกแบบอากาศยาน 4 ใบพัด สามารถลอยตัวข้ึนดวย
แรงยกของใบพัด ตามท่ีออกแบบไว สวนของการรักษาเสถียรภาพ
จําเปนตองใช เซ็นเซอรวัดความเรง และไจโรสโคป ในการใช
งานเซ็นเซอรจําเปนตองมีตัวกรองคาเซ็นเซอรท้ังสองชนิด เพ่ือให
ไดคาท่ีใกลเคียงและถูกตอง โดยรับคาผานไมโครคอนโทรลเลอร 
เพ่ือนําคาท่ีไดมาประมวณผลในการรักษาเสถียรภาพของอากาศ
ยาน 
  ผลท่ีไดจากการทดลอง คือ อากาศยานสามารถรักษา
เสถียรภาพในแกน Roll แกน Pitch และแกน Yaw ได  

 
5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 
      5.2.1  ในการออกแบบการควบคุมแบบ PID ยังไมสามารถ
รักษาสมดุลไดดีเทาท่ีควรเนื่องจากยังมีตัวแปรอ่ืนๆ ท่ีมีผลกระทบ
กับระบบควบคุม เชนแรงลมท่ีมากระทบ อัตราการลดลงของ
แบตเตอรี่ซึ่งมีผลตอความเร็วรอบมอเตอร ควรใชระบบควบคุมท่ี
ครอบคลุมตอการรักษาสมดุล เชน การควบคุมแบบสไลดดิง 
(Sliding mode control), การควบคุมแบบปรับตัว (Adaptive 
control) เปนตน 
 5.2.2  การปรับต้ังคาเซ็นเซอรยังมีความแมนยําไมเพียงพอ 
ในการนําไปใชงานจริงอาจทําใหคาท่ีไดยังมีความผิดพลาดอยู 
ควรหาวิธีในการปรับต้ังคาเซ็นเซอรท่ีแมนยํากวานี้  



 5.2.3  ยากในการออกแบบเพ่ือทดสอบการทรงตัวกลาง
อากาศของอากาศยานเนื่องจากความอันตรายสูง ควรสวมใส
อุปกรณเพ่ือปองกัน ในระหวางทําการทดสอบ 
 
5.3  ขอเสนอแนะ  
 5.3.1  หากเปนไปไดควรเลือกใชเซ็นเซอรท่ีสามารถใหคา
ขอมูลเปนของมุมเอียง เพ่ือลดการประมวณผลของระบบควบคุม
  
 5.3.2 ควรลดน้ําหนักใหอากาศยานมีน้ําหนักเบาท่ีสุด เพ่ือให
อากาศยานยกตัวลอยข้ึนดวยแรงจากใบพัด ทําใหประหยัด
พลังงาน และสามารถบินไดนานข้ึน  
  5.3.3 ควรเลือกใชไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมีการประมวณผล
ในระดับท่ีสูง หรืออาจมีการเลือกใชไมโครคอนโทรลเลอร หลายๆ
ตัวรวมกันประมวณผลเพ่ือใหไดความเร็วในการประมวณผลท่ี
สูงข้ึน  

 


