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บทคัดย่อ 

   ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษาการท างานของอากาศยานขึ้นลงแนวดิ่งที่มี
รูปแบบ 4 ใบพัด รวมไปถึงการออกแบบโครงสร้างของอากาศยาน และการออกแบบระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติ 
อากาศยานขึ้น - ลงแนวดิ่งแบบ 4 ใบพัด หรือที่รู้จักกันทั่วไปว่า Quad Rotor นั้น มีข้อดีหลายประการ
โดยเฉพาะอย่างยิ่งความคล่องตัวในการใช้งาน ในขณะที่ยังสามารถรับน้ าหนักบรรทุกได้ดี จึงได้มีการประยุกต์
น ามาใช้ในงานด้านการส ารวจและกู้ภัยโดยใช้การถ่ายภาพทางอากาศเป็นอย่างมาก เช่น การส ารวจพ้ืนที่
ภายในอาคาร  
   ซึ่งท างานโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ FIO 2 เป็นตัวควบคุมการท างานของระบบ ซึ่งจะรับ
เอาสัญญาณเอาต์พุตจากอุปกรณ์ต่างๆ คือ จอยสติ๊ก เซนเซอร์วัดความโน้มเอียงและโมดูลวัดความเร่งมา
ประมวลผล แล้วจึงส่งสัญญาณเอาต์พุตเป็นสัญญาณ PWM ไปให้วงจรขับมอเตอร์ไฟฟ้า กระแสตรงแบบไร้
แปรงถ่านขนาด    30 A เพ่ือส่งก าลังไปท่ีมอเตอร์ทั้ง 4 ตัว เครื่องบินบังคับจะอาศัยหลักการทรงตัวแบบสมดุล 
หากเซนเซอร์ตรวจพบว่ามีการโน้มเอียง เซนเซอร์วัดความโน้มเอียงและโมดูลวัดความเร่งก็จะพยายามสร้าง
ความสมดุลเพ่ือให้เครื่องบินบังคับวิทยุสามารถทรงตัวอยู่ได้  เครื่องบินบังคับขับเคลื่อนด้วยพลังงาน                        
จากแบตเตอรี่ลิเธียม - โพลิเมอร์ขนาด 11.1 V/5000 mAh 25-50C 3 เซลล์ จ านวน 1 ก้อน 
 
 
 

 

 

 


