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คําอธิบายโปรแกรม  
1.  Device Configuration เปนบล็อกท่ีใชในการเช่ือมตอแบบ 
USB  
  1.1  Setup System Clocks & SysTick เปนบล็อกท่ีใช
กํ า ห น ด ค ว า ม ถ่ี จ า ก ไ ม โ ค ร ค อ น โ ท ร ล เ ล อ ร 
  1.2  Compile and Download Control เปนบล็อกท่ีใชในการ
เช่ือมตอแบบ USB   
2. สวนรับขอมูลจากเซ็นเซอร ทําหนาท่ีรับขอมูลจากเซ็นเซอรใน
รูปสัญญาณอนาล็อก (analog to digital converter : ADC) ท่ี ± 
3.3 V   
3. โปรแกรมกรองขอมูล โดยโปรแกรมท่ีใชเปนโปรแกรมตัวกรอง
แบบคาลมาน (kalman)   
4. โปรแกรมท่ีใชหาคาความผิดพลาด โดยนําคาท่ีไดจาก   
    Error   =  Set point - Process variable  
     Error    คือ   คาความผิดพลาดของมุมเอียง  
     Set point    คือ  คามุมอียงท่ีตองการ  
  process variable   คือ  คา มุมเ อียง ท่ีวัดไดจาก
ระบบ  
5. สวนควบคุม โดยใชการควบคุมแบบ PID ซึ่งเปนการควบคุม
แบบปอนกลับ (close loop control) โดยคาท่ีนําไปใชในการ
คํานวณคือคาความผิดพลาด (Error)   

 

   
rollU  =  1
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    rolle  =  
rollP rollS PV-  

 

    pitchU  =  1
pitch pitch pitchP I D pitchK K K s e

s
é ù
ê ú+ +
ê úë û

 

 

    pitche  =  
pitchP pitchS PV-  

 

   

yawU  =  1
yaw yaw yawP I D yawK K K s e

s
é ù
ê ú+ +
ê úë û

 

 

   yawe  =  
yawP yawS PV-  

 
  rollU       คือ  สัญญาณควบคุมเสถียรภาพในแนวแกน x 
(Roll) 
  pitchU     คือ  สัญญาณควบคุมเสถียรภาพในแนวแกน y (Pitch) 

  yawU     คือ  สัญญาณควบคุมเสถียรภาพในแนวแกน z (Yaw) 
  rolle  คือ  คามุมเอียงท่ีผิดพลาดในแกน Roll 
  pitche  คือ  คามุมเอียงท่ีผิดพลาดในแกน Pitch 

  yawe  คือ  คามุมเอียงท่ีผิดพลาดในแกน Yaw 
  

rollPS  คือ  คามุมท่ีกําหนดในแกน Roll โดยกําหนดใหเทากับ 
0 องศา 
  

pitchPS  คือ  คามุมท่ีกําหนดในแกน Pitch โดยกําหนดให

เทากับ 0 องศา 

  yawPS  คือ  คามุมท่ีกําหนดในแกน Yaw โดยกําหนดให

เทากับ 0 องศา 
  rollPV   คือ  คามุมท่ีวัดไดจากเซ็นเซอรในแกน Roll 
  pitchPV   คือ  คามุมท่ีวัดไดจากเซ็นเซอรในแกน Pitch 



79 
 

  yawPV   คือ  คามุมท่ีวัดไดจากเซ็นเซอรในแกน Yaw   
6.  PWM Converter เปนสวนท่ีใชหาคาเปอรเซ็นทํางานเพ่ือสราง
สัญญาณพัลสวิดทมอดูเลช่ัน   
หาแรงท่ีตองการยกตัวของมอเตอรแตละตัว 
 
  ( )1 1Roll YawF Altitude U Propeller offsetX RateRoll Ué ù= - × + + +ë û  

 

  ( )3 3Roll YawF Altitude U Propeller offsetX RateRoll Ué ù= + × + - +ë û  

 

  ( )2 2pitch YawF Altitude U Propeller offsetY RatePitch Ué ù= + × + - -ê úë û  

 

  ( )4 4pitch YawF Altitude U Propeller offsetY RatePitch Ué ù= - × + + -ê úë û  
 
  1F     คือ  แรงของมอเตอรตัวท่ี 1 
  2F  คือ  แรงของมอเตอรตัวท่ี 2 
  3F   คือ  แรงของมอเตอรตัวท่ี 3 
  4F  คือ  แรงของมอเตอรตัวท่ี 4 
  Altitude   คือ  แรงท่ีทําใหเกิดการยกตัว (Lift force) 
  Propeller   คือ  คาคงท่ีของใบพัด 
  offsetX  คือ  คาท่ีปรับเพ่ิมเขาไปเพ่ือใหมีความสมดุลใน
แนวแกน x  ย่ิงข้ึน 
  offsetY   คือ  คาท่ีปรับเพ่ิมเขาไปเพ่ือใหมีความสมดุลใน
แนวแกน Y  ย่ิงข้ึน 
  RateRoll   คือ  ความเร็วเชิงมุมท่ีไดจากไจโรสโคปแกน Roll  
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  RatePitch   คือ  ความเร็วเชิงมุมท่ีไดจากไจโรสโคปแกน Pitch 
  6.1  Altitude แรงท่ีทําใหเกิดการยกตัวโดยตัว
อากาศยานมีน้ําหนักท่ี 1011.4 กรัม จากน้ําหนักสามารถหา
น้ําหนักท่ีมอเตอรแตละตัวจะออกแรงยกได 
น้ําหนักท่ีมอเตอรแตละตัวจะตองยก =   น้ําหนักท้ังหมดของ
อากาศยาน(กรัม) ตอ    
       จํานวนมอเตอรท้ังหมด(ตัว) 
     =    1011.4  กรัม ตอ 4  ตัว 
น้ําหนักท่ีมอเตอรแตละตัวจะตองยก =   252.85 กรัมตอ
มอเตอร 1 ตัว 
  6.2  Propeller คาคงท่ีของใบพัด  
      LPropeller C A d= ´ ´  
   LC  คือ  คาสัมประสิทธิ์แรงยกตัว (Lift Coefficient)  

 A   คือ  พ้ืนท่ีใบพัด  (ตารางเมตร) 
d    คือ  ความหนาแนนของอากาศ 

         จากการหาคาแรงยกตัวท่ีกลาวมาแลว ทําใหไดคาตาง 
ดังนี้  
   LC   =   1.7 

 A    =   1.12 x 10-3  ตารางเมตร 
d    =   1.164 

     31.7 1.12 10 1.164Propeller -= ´ ´ ´  
     32.22 10Propeller -= ´  

 
  6.3  offset เปนคาท่ีปรับชดเชยเขาไปในระบบ เพ่ือใหระบบมี
ความเสถียรภาพมากย่ิงข้ึน โดยการปรับนั้นจะดูจากการทดลอง
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จริง ท่ีตัวอากาศยานมีความผิดพลาดตางๆ ท่ีตัวอุปกรณ โดยความ
ผิดพลาดตางๆ ท่ีเกิดอาจเกิดได ดังนี้ 
  6.3.1 เกิดจากมอเตอรท่ีมีความเร็วรอบท่ีไมเทากันท่ี
เปอรเซ็น (% duty) เทากัน เนื่องจากมอเตอรท่ีใชเปนมอเตอรท่ีมี
คุณภาพตํ่า ความเร็วท่ีไดโดยเฉลี่ยยังคงไมเทากันตามท่ีควรจะ
เปนจึงทําใหในการควบคุม ทําใหผลการตอบสนองของตัวอากาศ
ยานยังคงมีความเอียงในขณะท่ีทําการบินอยู 
  6.3.2  การปรับต้ังคาเริ่มตนของอุปกรณวัดมุมเอียงอาจ
ทําไดไมดีพอ หรือละเอียดพอท่ีทําใหคาท่ีไดมีคาตรงตามความ
เปนจริง 
  โดยในการทดลองจะใชการสังเกตการณทิศทางการเอียงตัว
ของอากาศยานแลวทําการปรับเพ่ิมคา offset ในแตละแกน โดย
ในการทดลองอากาศยานมักจะเอียงไปขางหนา และทางซายทํา
ใหสามารถเพ่ิมคา offset ในแตละแกนหมุนไดดังนี้ 
  อากาศยานเอียงไปขางซาย ในเพ่ิมแรงยกของตัวท่ี 3 ข้ึน 
   offsetX 1 =    0 
   offsetX 3   =  0.3 
  อากาศยานเอียงไปขางหลัง ในเพ่ิมแรงยกของตัวท่ี 4 ข้ึน  
   offsetY 2  =    0 
   offsetY 4  =    0.2 
  ในการปรับคา offset เพ่ิมข้ึนทุก 0.1 จะไดแรงยกของ
มอเตอรตัวนั้น เพ่ิมข้ึน ประมาณ  0.1 นิวตัน หรือ สามารถยก
น้ําหนักไดเพ่ิมข้ึนประมาณ 1 กรัม    
  จากนั้นนําคาท้ังหมดท่ีไดมาหาเปอรเซ็นทํางานท่ีได คือ 

 

( )_
%

_
W W max

duty
W max
+

=  
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  %duty   คือ  คาแรงท่ีแปลงเปน %duty    
  _W max  คือ  น้ําหนักสูงสุดท่ียกไดโดยเฉลี่ย คือ 750 กรัม 
   
  W     คือ  น้ําหนักท่ียกได  (กรัม) 
  W  =   แรงท่ีตองการยก (นิวตัน)ตอ แรงโนมถวงของโลก 
(เมตรตอวินาทีกําลังสอง) 
7.  %duty เปนการกําหนดคาสูงสุดและคาตํ่าสุดของเปอรเซ็น
ทํางานเพ่ือใหมอเตอรสามารถทํางานไดในชวงความเร็วท่ีกําหนด 
คือ 1.15 ถึง 1.55  
8.  โปรแกรมในสวนการเริ่มตนการทํางานของอากาศยาน โดยตัว
โ ป ร แ ก ร ม มี ลํ า ดั บ ก า ร ทํ า ง า น ดั ง นี้ 
 8.1  หลังจากการกดปุมทํางาน (Run) อากาศยานจะ
เริ่มเขาสูโหมดพรอมทํางาน โดยจะเริ่มทํางานภายในเวลา 3 
วินาทีหลังจากทําการกดปุม  
 8.2  หลังจากเขาโหมดพรอมทํางาน อากาศเริ่มตน
เรงความเร็วของมอเตอรใหไดแรงยกของมอเตอรแตละตัวเพ่ิมข้ึน 
ทุกๆ 0.3 วินาที โดยตองใหไดแรงสุดทายสามารถยกใหอากาศ
ยานสามารถลอยตัวไดอยูท่ีประมาร 1020 กรัม หรือ ประมาณ 
103 นิวตัน (N) โดยนี้คือคาของ Altitude ในสมการนั้นเอง  
 8.3  เม่ือทําการบิน หากอากาศยานมีมุมเอียงใน
แนวแกน Roll หรือ Pitch เกิน ± 20 องศา กําหนดใหอากาศยาน
หยุดการทํางาน โดยใหมอเตอรหยุดการหมุน   
9.  PWM เปนโปรแกรมสรางสัญญาณพัลสวิดทมอดูเลช่ัน ใหได
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เปอรเซ็นทํางานตามคาท่ีคํานวณไดจากโปรแกรมเพ่ือจายใหกับ
เครื่องมือควบคุมความเร็วมอเตอรแบบอิเล็กทรอนิกส 
 


