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สารบญั 
 

หนาที่
 บทคดัยอ    
 ก 
 บทคดัยอภาษาองักฤษ ข 
 กิตตกิรรมประกาศ ค 
 สารบญั ง 
 สารบญัตาราง ฉ 
 สารบญัภาพ ช 
 บทที ่1  บทนาํ 1 
  1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 1 
  1.2  วัตถุประสงคของโครงงาน 1 
  1.3  ขอบเขตของโครงงาน 2 
  1.4  ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 2 
 บทที ่2  ทฤษฎีทีเ่กีย่วของ 3 
  2.1  ความหมายและลักษณะการทําการบินของอากาศ
ยานแบบ 4 ใบพัด  3 
  2.2  ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller)  
 8 
  2.3  เซ็นเซอรวัดความเรง (Accelerometer)  และไจโรส
โคป (Gyroscope) 9  2.4  มอเตอรกระแสตรงแบบไร
แปรงถาน (Brushless DC Motor)  13 



จ 
 

 2.5  เครื่องมือควบคุมความเร็วมอเตอรแบบอิเล็กทรอนิกส  
  (Electronic Speed Control)   
 14 

  2.6  การควบคุมดวยพีไอดี (PID Controller)  
 15 
  2.7  วงจรกรองสัญญาณความถ่ีตํ่า (Low Pass Filter) 
 19 
  2.8  ตัวกรองคาลมาน (Kalman filter)  
  21 
  2.9  งานวิจัยท่ีเก่ียวของ    

   22 
บทที ่3  วิธกีารดาํเนนิงาน      
  25 

  3.1  ข้ันตอนการทําโครงงาน    
  26 
  3.2  ศึกษาและรวบรวมทฤษฎีท่ีเก่ียวของกับโครงงาน
ปริญญานิพนธ  28  3.3  นําเสนอหัวขอโครงงาน
ปริญญานิพนธ   30 
  3.4  ศึกษาและออกแบบโครงสรางอากาศยานแบบ 4 
ใบพัด  31 
 3.5  ออกแบบระบบควบคุม 41 

สารบญั (ตอ) 
 

หนา 
 3.6  ติดต้ังและทดสอบระบบการทํางานท้ังหมด 46



จ 
 

 3.7  จัดทําปริญญานิพนธและนําเสนอปริญญานิพนธ 47 
 บทที ่4  ผลการดาํเนนิงาน   49 
  4.1  การออกแบบเครื่องวัดมือและการหาคาแรงยกของ
มอเตอร (Thrust) 49 
 4.2  การออกแบบการทดสอบการรักษาเสถียรภาพ 50 
 4.3  การทดลองและประยุกตใชทฤษฎีการกรองขอมูล 53 
 4.4  การออกแบบการทดสอบการรักษาเสถียรภาพใน
แนวแกนบนคานทดสอบ 54 
 4.5  การออกแบบการทดสอบการรักษาเสถียรภาพการ
ลอยตัวในอากาศ 63 
 บทที ่5  สรปุผลการดาํเนนิโครงงานและขอเสนอแนะ 67 
  5.1  สรุปผลของโครงงาน 67 
  5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 67 
  5.3  ขอเสนอแนะ 67 
 บรรณานุกรม 68 
 ภาคผนวก 70 
  ภาคผนวก ก 72 
  ภาคผนวก ข 75 
  ภาคผนวก ค 81 
 


