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สรปุผลการทดลอง 

 
5.1  สรปุผลของโครงงาน 
 ในการออกแบบอากาศยาน 4 ใบพัด สามารถลอยตัวข้ึนดวย
แรงยกของใบพัด ตามท่ีออกแบบไว สวนของการรักษาเสถียรภาพ
จําเปนตองใช เซ็นเซอรวัดความเรง และไจโรสโคป ในการใช
งานเซ็นเซอรจําเปนตองมีตัวกรองคาเซ็นเซอรท้ังสองชนิด เพ่ือให
ไดคาท่ีใกลเคียงและถูกตอง โดยรับคาผานไมโครคอนโทรลเลอร 
เพ่ือนําคาท่ีไดมาประมวณผลในการรักษาเสถียรภาพของอากาศ
ยาน 
  ผลท่ีไดจากการทดลอง คือ อากาศยานสามารถรักษา
เสถียรภาพในแกน Roll แกน Pitch และแกน Yaw ได  

 
5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 
      5.2.1  ในการออกแบบการควบคุมแบบ PID ยังไมสามารถ
รักษาสมดุลไดดีเทาท่ีควรเนื่องจากยังมีตัวแปรอ่ืนๆ ท่ีมีผลกระทบ
กับระบบควบคุม เชนแรงลมท่ีมากระทบ อัตราการลดลงของ
แบตเตอรี่ซึ่งมีผลตอความเร็วรอบมอเตอร ควรใชระบบควบคุมท่ี
ครอบคลุมตอการรักษาสมดุล เชน การควบคุมแบบสไลดดิง 
(Sliding mode control), การควบคุมแบบปรับตัว (Adaptive 
control) เปนตน 
 5.2.2  การปรับต้ังคาเซ็นเซอรยังมีความแมนยําไมเพียงพอ 
ในการนําไปใชงานจริงอาจทําใหคาท่ีไดยังมีความผิดพลาดอยู 
ควรหาวิธีในการปรับต้ังคาเซ็นเซอรท่ีแมนยํากวานี้  



 5.2.3  ยากในการออกแบบเพ่ือทดสอบการทรงตัวกลาง
อากาศของอากาศยานเนื่องจากความอันตรายสูง ควรสวมใส
อุปกรณเพ่ือปองกัน ในระหวางทําการทดสอบ 
 
5.3  ขอเสนอแนะ  
 5.3.1  หากเปนไปไดควรเลือกใชเซ็นเซอรท่ีสามารถใหคา
ขอมูลเปนของมุมเอียง เพ่ือลดการประมวณผลของระบบควบคุม
  
 5.3.2 ควรลดน้ําหนักใหอากาศยานมีน้ําหนักเบาท่ีสุด เพ่ือให
อากาศยานยกตัวลอยข้ึนดวยแรงจากใบพัด ทําใหประหยัด
พลังงาน และสามารถบินไดนานข้ึน  
  5.3.3 ควรเลือกใชไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมีการประมวณผล
ในระดับท่ีสูง หรืออาจมีการเลือกใชไมโครคอนโทรลเลอร หลายๆ
ตัวรวมกันประมวณผลเพ่ือใหไดความเร็วในการประมวณผลท่ี
สูงข้ึน  

 


