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บทคัดย่อ 
การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาและสร้างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยการ

ควบคุมจากระยะไกลผ่านสัญญาณวิทยุจากวัสดตุ้นทุนต่ำ โดยดำเนินการดังนี้ 1) ศึกษาหาข้อมูลเกี่ยวกับการสร้าง
อากาศยานไร้คนขับ 2) ออกแบบโครงสร้างอากาศยาน 3) สร้างและประกอบอากาศยาน 4) ศึกษาระบบการ
ควบคุม 5) ติดตั้งอุปกรณ์ชุดไฟฟ้าและระบบขับเคลื่อน และ 6) การทดสอบและปรับปรุงอากาศยาน  

จากการวิจัยพบว่า อากาศยานไร้คนขับเป็นชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยขับเคลื่อนด้วยกำลังใบพัด มี
ปีกยาว 1 เมตร และปีกคอร์ดยาว 0.15 เมตร มีแพนอากาศแบบด้านล่างแบน จุดยอดของแพนอากาศเท่ากับ 2.1 
เซนติเมตร ลำตัวมีลักษณะเป็นทรงกระสวยมีขนาดกว้าง 7 เซนติเมตร ยาว 35 เซนติเมตร และ สูง 13 เซนติเมตร 
อากาศยานสร้างได้ง่าย ควบคุมการบินได้ง่าย มีเสถียรภาพในการบินสูง มีความคล่องตัว สามารถทำความเร็ว
ประมาณ 40 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง และมีต้นทุนในการผลิตประมาณลำละ 4,000 บาท 
คำสำคัญ:   อากาศยานไร้คนขับ เครื่องบินบังคับวิทยุ  อากาศพลศาสตร ์

 

Abstract 
This research aimed to study and construct a two-tail fixed-wing unmanned aerial 

vehicle (UAV) by remote control via radio signal from low-cost material. The activities are as 
follows: 1) studying information on building an uncrewed aerial vehicle, 2) designing an aircraft 
structure, 3) building and assembling aircraft, 4) studying control systems, 5) installing electrical 
and propulsion equipment, and 6) testing and improve aircraft. 
             The research found that the unmanned aerial vehicle is a two-tailed fixed-wing type, 

powered by a propeller, has a wingspan of 1 m. and a chord length of 0.15 m. It has a flat-

bottomed aerial. The vertex of the air pan is 2.1 cm. The fuselage looks like a shuttle with a 

width of 7 cm., a length of 35 cm. and a height of 13 cm. The aircraft is easy to build. Easy flight 

controls high flight stability flexible Can do speeds of about 40 km, per hour. The production 

cost is about 4,000 baht per boat. 

Keyword:   Unmanned aerial vehicle (UAV), Radio-controlled aircraft, Aerodynamics 
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1. บทนำ 
อากาศยานไร้คนขับ Unmanned Aerial Vehicle (UAV) เป็นยานพาหนะทางอากาศขนาดเล็ก มีการ

ควบคุมและสั่งการการบินด้วยระบบอัตโนมัติและแบบกึ่งอัตโนมัติโดยไม่มีนักบินอยู่บนเครื่อง สามารถควบคุมดว้ย
อุปกรณ์ควบคุมระยะไกลซึ่งมีอยู่ 2 ลักษณะ คือ การควบคุมอัตโนมัติจากระยะไกล และการควบคุมแบบอัตโนมัติ
โดยใช้ระบบการบินด้วยตนเอง การใช้งานอากาศยานไร้คนขับในช่วงแรกนั้นเริ่มต้นพัฒนามาจากเทคโนโลยีทาง
การทหารเพื่อการป้องกันประเทศ แต่ในปัจจุบันอากาศยานไร้คนขับถูกพัฒนาให้ใช้ประโยชน์ได้หลากหลายมากข้ึน 
ได้แก่ ด้านการเกษตร กีฬา สันทนาการ การขนส่ง และการถ่ายภาพทางอากาศ เป็นต้น (กิตติศักดิ์ ศรีกลาง ,2558) 

อากาศยานไร้คนขับมีการแบ่งประเภทได้หลายลักษณะ ได้แก่ 1) อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed 
Wing) เป็นอากาศยานที่มีลักษณะคล้ายกับเครื่องบินทั่วไป ใช้ระยะเวลาการบินประมาณ 40-60 นาที สามารถบิน
ครอบคลุมพื้นท่ีได้มากแต่ต้องใช้พื้นที่โล่งกว้างในการลงจอด 2) อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) เป็น
อากาศยานที่ขึ้นลงในแนวดิ่ง อาศัยการหมุนของใบพัดในการขึ้นลงและขับเคลื่อนไปในทิศทางต่าง ๆ ประกอบดว้ย
ใบพัดจำนวน 3, 4, 5 และ 8 ใบพัด โดยทั่วไปใช้ระยะเวลาการบินประมาณ 10-20 นาที และ 3) อากาศยานไร้
คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed-Wing Hybrid) เป็นอากาศยานที่ได้รับการพัฒนาขึ้นใหม่มีลำตัวเป็นแบบ
อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงและมีใบพัดสามารถขึ้นลงแนวดิ่งได้ ซึ่งเป็นการนำข้อดีของอากาศยานไร้คนขับชนิด
ปีกตรึงมารวมกับชนิดปีกหมุน (Fahlstrom, P. and Gleason, T. ,2012) ดังรูปที่ 1 
 

         
 

 
รูปที่ 1 อากาศยานไร้คนขับ a) ชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) b) ชนิดปีกหมุน (Multirotor) และ 

c) ชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed-Wing Hybrid) 
 

อากาศยานไร้คนขับถูกพัฒนาขึ้นเพื่อการใช้ประโยชน์ในกลุ่มอุตสาหกรรมที่เกี่ยวกับสำรวจโครงสร้าง
พื้นฐานและการบินสำรวจพื้นที่การเกษตร นอกจากนี้ ยังเป็นที่นิยมใช้ในการถ่ายวีดิโอ สารคดี และบันทึกภาพที่มี
ความละเอียดสูง ช่วยในการเก็บรวบรวมและวิเคราะห์ภาพเพื่อช่วยพิจารณาผลกระทบทางสิ่งแวดล้อมในบริเวณที่
สำรวจ รวมทั้งช่วยวิเคราะห์เพื่อหาแนวทางแก้ไขปัญหาที่อาจเกิดขึ้นในอนาคตได้ เป็นต้น (ธราวุฒิ บุญเหลือ ,2557)  
ด้วยประโยชน์ของอากาศยานไร้คนขับที่มีมากมายมหาศาลนี่เอง ทำให้ทั้งภาครัฐและเอกชนทั่วโลกนำอากาศยานไร้
คนขับไปใช้งานในรูปแบบต่าง ๆ ได้แก่ การใช้เพื่อวางแผนการซ่อมบำรุงรางรถไฟฟ้าผ่านดิจิทัลและการวิเคราะห์
แบบสามมิติ (3D) การใช้ตรวจสอบและซ่อมแซมระบบโครงสร้างพื้นฐานขนาดใหญ่ เช่น สะพาน ทางเดินรถ โดย
การบินราบไปกับแนวเสาทำให้สำรวจและตรวจสอบความเสียหายได้ง่ายและมีประสิทธิภาพ  การใช้สำหรับขนส่ง
สินค้าให้กับลูกค้า การขนส่งอุปกรณ์ช่วยชีวิตคนที่กำลังจมน้ำ การใช้อากาศยานไร้คนขับในการตามหานักบิน

(a) (b) (c) 
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เฮลิคอปเตอร์ที่ตก รวมทั้งการนำอากาศยานไร้คนขับไปใช้เพื่อขนส่งผลตรวจโรคเอดส์ของเด็กทารกในพื้นทุรกันดาร 
เป็นต้น (วาสุกรี แซ่เตีย และคณะ, 2557) 

ปัจจุบันในประเทศไทยนิยมใช้อากาศยานไร้คนขับในเชิงพาณิชย์มากขึ้น ได้แก่ การถ่ายโฆษณา ภาพยนตร์ 
รายการข่าวและสารคดี นอกจากนี้ยังนิยมใช้อากาศยานไร้คนขับหลาย ๆ ลำเพื่อการแปรอักษรเป็นภาพหรือ
สัญลักษณ์ต่าง ๆ ส่วนในสาขาอาชีพวิศวกรหรือสถาปนิกมีการประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อการวิเคราะห์
โครงสร้าง ค้นหาจุดซ่อมแซม พัฒนางานก่อสร้างในตำแหน่งที่คนงานเข้าไปไม่ถึง สำหรับหน่วยงานราชการไทยเริ่มมี
การใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อการสำรวจพ้ืนท่ีป่าหรอือาณาเขตที่ห่างไกล รวมทั้งในหน่วยงานทหารและตำรวจใช้หา
ตำแหน่งหรือจัดทำแผนที่เพื่อการป้องกันประเทศและปราบปรามอาชญากรรม (วรคง มีกล้า และสมชนก เทียม
เทียบรัตน ,2558)  ในภาคการเกษตรจะใช้อากาศยานไร้คนขับสำหรับการทำการเกษตรแบบผสมผสานอย่างมี
ประสิทธิภาพ (อัศวโกวิท พ่ึงสุข และคณะ ,2561) เป็นต้น 

ในปัจจุบันบุคลากรที่มีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับการสร้างอากาศยานไร้คนขับและมีทักษะในการควบคุม
อากาศยานไร้คนขับได้ชำนาญมีอยู่จำนวนน้อย หรือผู้ที่สามารถสร้างและควบคุมอากาศยานนั้นต้องจบการศึกษา
ทางด้านเทคโนโลยีการบิน หรือวิศวกรทางด้านการบินและอวกาศโดยตรงจึงจะสามารถสร้างอากาศยานไร้คนขบัที่
มาตรฐานได้ หรือได้รับการฝึกฝนทักษะในการควบคุมอากาศยานเป็นอย่างดี ซึ่งมีอยู่น้อยเช่นกัน จึงไม่เพียงพอต่อ
ความต้องการในการพัฒนาศักยภาพทางการบินและอวกาศภายในประเทศ ดังนั้น หน่วยงานภาครัฐและเอกชน 
สถาบันการศึกษา มหาวิทยาลัยจะต้องมีการส่งเสริมให้มีการศึกษาและพัฒนาองค์ความรู้เกี่ยวกับเทคโนโลยีทางด้าน
การบินและอวกาศ รวมทั้งจัดตั้งศูนย์สร้างองค์ความรู้ ฝึกทักษะการบินและอวกาศตั้งแต่ในระดับการศึกษาขั้น
พื้นฐาน มีศูนย์การเรียนรู้ให้กับนักเรียนได้เข้ามาเรียนรู้ได้สะดวกเพื่อสร้างแรงบันดาลใจให้นักเรียนสนใจในการ
เรียนรู้แล้วเข้ามาศึกษาทางด้านการบินและอวกาศให้มากขึ้นซึ่งจะส่งผลให้มีการพัฒนาบุคลากรทางด้านการสร้าง
อากาศยานมากขึ้น โดยไม่ต้องพึ่งพาต่างประเทศ ลดการนำเข้าอากาศยานจากต่างประเทศและส่งเสริมอุตสาหกรรม
อากาศยานภายในประเทศให้มากขึ้น 

จากประโยชน์ของอากาศยานไร้คนขับที่ได้กล่าวไปข้างต้นนั้นจึงควรที่จะศึกษาและพัฒนาอากาศยานไร้
คนขับภายในประเทศให้มากขึ ้น เนื ่องจากยังขาดบุคคลากรที ่ม ีความรู ้ทางด้านนี ้ อีกทั ้งหน่วยงานต่างๆ
ภายในประเทศยังต้องสั่งซื้อและนำเข้าอากาศยานไร้คนขับจากต่างประเทศซึ่งมีราคาแพงมาก ทำให้เป็นอุปสรรค
ใหญ่ในการนำมาประยุกต์ใช้ภายในประเทศยังไม่แพร่หลาย อีกทั้งบุคคลากรที่ปฏิบัติงานหรือคนทั่วไปยังขาดทักษะ
ในการควบคุมอากาศยานเนื่องจากขาดอากาศยานราคาถูกที่ไว้สำหรับฝึกบิน ดังนั้น  แนวทางในการแก้ไขปัญหา
ข้างต้นจะต้องศึกษาและสร้างอากาศยานไร้คนขับที่ควบคุมได้ง่ายสำหรับบุคคลทั่วไป สามารถสร้างได้ง่ายและราคา
ต้นทุนในการสร้างต่ำ และสร้างสื่อการเรียนรู้เกี่ยวกับอากาศยานให้กับนักเรียนหรือบุคคลทั่วไปได้ศึกษา 

จากเหตุผลดังกล่าวข้างต้น ผู้วิจัยจึงได้ทำวิจัยเรื่องการศึกษาและสรา้งอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรงึแบบ
สองหางโดยการควบคุมจากระยะไกลผ่านสัญญาณวิทยุ เพื่อศึกษาและออกแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง
แบบสองหาง และสร้างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยการควบคุมจากระยะไกลผ่านสัญญาณวิทยุ
จากวัสดุต้นทุนต่ำ ซึ่งจะได้แนวทางในการผลิตอากาศยานไร้คนขับท่ีมีราคาถูก บุคคลทั่วไปสามารถเรียนรู้และศึกษา
ได้ง่าย สามารถนำมาบังคับและควบคุมการบินได้ง่าย สามารถสร้างได้ง่าย ใช้วัสดุและอุปกรณ์ที่หาได้สะดวกรวมทั้ง
ใช้ต้นทุนในการสร้างที่มีราคาถูก 

 

http://www.unicef.org/media/media_90462.html
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2. วัตถุประสงค์ 
1) เพื่อศึกษาและออกแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยการควบคุมจากระยะไกลผ่าน

สัญญาณวิทย ุ
2) เพื่อสร้างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยการควบคุมจากระยะไกลผ่านสญัญาณวทิยุ 

จากวัสดุต้นทุนต่ำ 

 
3. วิธีดำเนินการวิจัย 
ตอนที่ 1 ศึกษาและออกแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง 

1) การกำหนดภารกิจการบินของอากาศยาน การออกแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงนั้นจะเริ่มต้น
จากการกำหนดภารกิจการบินของอากาศยาน ในงานวิจัยนี้ได้กำหนดภารกิจการบินไว้โดยเริ่มจากการบินขึ้นตาม
แนวเส้นทางวิ่ง แล้วบินไต่ระดับไปยังความสูงที่กำหนดและบินตามเส้นทางการบินที่ได้กำหนด เมื่อถึงพื้นที่เป้าหมาย
อากาศยานจะบินวนรอบๆ และเมื่อเสร็จสิ้นการบินวนอากาศยานจะบินกลับไปยังพื้นที่ลงจอดโดยบินลดระดับแล้ว
ทำการลงจอดในพื้นที่ท่ีกำหนด แสดงดังรูปที่ 2 
 
 

 
รูปที่ 2 รูปแบบภารกิจการบินและการเคลื่อนที่ของอากาศยานไร้คนขับ 

 

2) การเลือกรูปแบบอากาศยาน ผู้วิจัยได้ศึกษาประเภทของอากาศยานแบบต่าง ๆ พบว่า แบบอากาศ
ยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหาง มีความเหมาะสมมากท่ีสุด เนื่องจากสามารถออกแบบและสร้างได้ง่าย บินได้
ง่าย มีเสถียรภาพในการบินสูง มีความคล่องตัวสูง ใช้วัสดุและอุปกรณ์ที ่สามารถหาได้ง่ายในท้องถิ่นและราคา
ประหยัด ดังรูปที่ 3 

            
 

   (มุมมองด้านบน)     (มุมมองด้านข้าง) 
 
รูปที่ 3 อากาศยานไร้คนขับชนิดปกีตรึงแบบสองหาง 

 

Take off Landing 
Ascent 

Cruise (1) Cruise (2) 

Loiter 

Descent 
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3) การศึกษาและออกแบปีกอากาศยาน เนื่องจากมีแรงที่กระทำต่ออากาศยานมีอยู่ 4 แรงได้แก่ 1) แรง
ยก (Lift) 2) แรงดึงดูดของโลก (Gravity force or Weight) 3) แรงขับไปข้างหน้า (Thrust) และ (4) แรงต้านทาน 
หรือแรงฉุด (Drag) จากแรงทั้งสี่ที่กระทำต่ออากาศยานมีจำนวนสองแรง ได้แก่ แรงยก และแรงต้าน (Lift and 
Drag) โดยเป็นแรงที่เกิดจากอากาศพลศาสตร์ (Aerodynamics) ซึ่งเกิดจากอากาศยานเคลื่อนที่ผ่านอากาศ ส่งผล
ให้การออกแบบปีกมีความสำคัญเป็นอย่างมาก โดยผู้วิจัยได้ดำเนินการศึกษาดังน้ี 

3.1) การศึกษารูปแบบปีกอากาศยาน เมื่อได้มีการประมาณค่าพื้นที่ปีกของเครื่องบินที่จะสร้าง

แล้ว จะต้องคำนวณหาขนาดและรูปร่างของปีก ในขั้นแรกที่จะต้องคำนวณค่า Aspect ratio (AR) เมื่อ Aspect 

ratio คืออัตราส่วนของขนาดกางปีกท้ังหมด (Wing span) กับค่าความยาวของcord (Wing cord) จากความสัมพันธ์ 

ดังนี ้

 

 ตารางท่ี 1 ความสัมพันธ์ของอัตราส่วนขนาดกางปีกท้ังหมดกับค่าความยาวคอรด์ปีก (Aspect ratio : AR) 
 

แบบปีก
อากาศยาน 

ความยาวของปีก  
(Wing span) 

(เมตร) 

ความยาวของคอร์ดปีก  
(Wing cord) (เมตร) 

ค่า Aspect 
ratio (AR) 

อัตราการ
ร่อน 

เสถียรภาพการบิน 
และความคล่องตัว 

แบบที่ 1 0.90 0.12 7.5 สูง บินเสถียร เล้ียวไม่คล่องตัว 
แบบที่ 2 0.90 0.15 6 ปานกลาง บินเสถียร เล้ียวไดค้ล่องตัว 
แบบที่ 3 1.00 0.15 6.7 สูง บินเสถียร เล้ียวได้คล่องตัว 
แบบที่ 4 1.20 0.15 8 สูง บินเสถียร การเลี้ยวไม่คล่องตัว 
แบบที่ 5 1.20 0.18 6.7 สูง บินเสถียร เล้ียวได้คล่องตัว 

 

จากตารางที่ 1 พบว่าความสัมพันธ์ของอัตราส่วนขนาดกางปีกทั้งหมดกับค่าความยาวคอร์ดที่เหมาะสม
ที่สุดคือแบบที่ 3 และแบบที่ 5 ซึ่งมี่อัตราการร่อนสูง มีเสถียรภาพในการบินดีมากและมคีวามคล่องตัวสูง สามารถ
เลี้ยวได้ดีมาก จากผลข้างต้นผู้วิจัยได้เลือกแบบปีกแบบท่ี 3  เนื่องจากใช้วัสดุน้อยกว่า มีขนาดกะทัดรัด และสามารถ
ตัดแบบได้ง่ายกว่า ซึ่งได้แบบที่มีความยาวปีก 1 เมตร และยาวคอร์ดปีก 0.15 เมตร มีพื้นที่ 0.15 ตารางเมตร หรือ 
1,500 ตารางเซนติเมตร นอกจากน้ีผู้วิจัยได้เสริมปลายปีกโค้ง (Wing Let) เพื่อลดความแตกต่างของความดันใต้ปีก
และเหนือปีก ช่วยให้การบินมีเสถียรภาพมากขึ้นสามารถควบคุมการบินได้ง่าย ดังรูปที่ 4 

 
 
 

 
 
 
 

(มุมมองด้านบน) 
 

Aspect ratio (AR) = wing span / wing cord 

130 cm. 

100 cm. 

15 cm. 

15 cm. 
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(มุมมองด้านหน้า) 

 

รูปที่ 4 ขนาดและลักษณะปีกของอากาศยาน 
 

3.2) การศึกษาแพนอากาศ (Airfoil) แพนอากาศมีลักษณะเป็นรูปทรงที่ตัดขวางของปีกเพื่อให้

อากาศไหลผ่าน ก่อให้เกิดแรงอากาศพลศาสตร์ที่กระทำต่อปีกหรือแรงยก โดยผู้วิจัยได้ทำการสร้างปีกให้มีแพน

อากาศมีลักษณะต่าง ๆ แล้วนำไปติดตั้งกับลำตัวอากาศยานแล้วนำไปทดสอบการบิน ผลปรากฏ ดังนี ้

ตารางที่ 2 ความสัมพันธ์รูปแบบของแพนอากาศของอากาศยาน (Airfoil Section Geometry) 

แบบแพนอากาศ  รูปแบบแพนอากาศ ลักษณะการบิน การมีเสถียรภาพ 

แบบสมมาตร 
(Symmetrical Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกน้อย 
ควบคุมทิศทางยาก 

 
มีเสถียรภาพ 

แบบกึ่งสมมาตร 
(Semi-Symmetrical 
Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกปานกลาง 
ควบคุมทิศทางง่าย 

 
มีเสถียรภาพ 

แบบด้านล่างแบน 
(Flat-Bottom Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกมาก 
ควบคุมทิศทางง่าย 

 
มีเสถียรภาพ 

แบบมีโค้งเว้า 
(Cambered Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกมาก 
ควบคุมทิศทางง่าย 

 
มีเสถียรภาพ 

แบบรีเฟล็กซ ์
(Reflexed Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกน้อย 
ควบคุมทิศทางไม่ได้ 

 
ไม่มีเสถียรภาพ 

แบบแผ่นแบน 
(Flat Plate Airfoil) 

 

 
 

 
แรงยกน้อย  
ควบคุมทิศทางยาก 

 
ไม่มีเสถียรภาพ 

 

100 cm. 

https://hmong.in.th/wiki/Wing
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จากตารางที่ 2 พบว่า ความสัมพันธ์รูปแบบของแพนอากาศของปีกอากาศ ที่เหมาะสมที่สุดคือ 1) แบบ
ด้านล่างแบน (Flat-Bottom Airfoil) และ2) แบบมีโค้งเว้า (Cambered Airfoil) ซึ่งมีแรงยกสูง ควบคุมทิศทางง่าย 
มีเสถียรภาพ และมีความคล่องตัว เมื่อบินในอัตราความเร็วต่ำสามารถเลี้ยวได้ดีมาก จากผลข้างต้นผู้วิจัยได้เลือก
แพนอากาศแบบด้านล่างแบน (Flat-Bottom Airfoil) เนื่องจากสามารถตัดแบบได้ง่ายกว่า  

3.3) การศึกษาจุดยอดของแพนอากาศ เนื ่องจากผู้วิจัยเลือกแพนอากาศแบบด้านล่างแบน 
(Flat-Bottom Airfoil) ซึ่งมีลักษณะด้านล่างแบนและด้านบนโค้ง ซึ่งมีจุดยอดสูงสุดที่ตำแหน่งหนึ่งในสามจากชาย
หน้าปีก โดยศึกษาความสูงของจุดยอดของแพนอากาศ ดังนี้  

 

ตารางที่ 3 ความสัมพันธ์ระหว่างจุดยอดของแพนอากาศกับลักษณะการบิน การมีเสถยีรภาพและความคล่องตัว 
 

จุดยอดแพนอากาศ ลักษณะการบิน การมีเสถียรภาพ ความคล่องตัว 

1.5 ซ.ม. แรงยกน้อยควบคุมทิศทางยาก มีเสถียรภาพนอ้ย มีความคล่องตัวสูงเมื่อใช้ความเร็วสูง 

1.7 ซ.ม. แรงยกปานกลาง ควบคุมทิศทางง่าย มีเสถียรภาพนอ้ย มีความคล่องตัวสูงเมื่อใช้ความเร็วสูง 

1.9 ซ.ม. แรงยกปานกลาง ควบคุมทิศทางได้
พอสมควร 

มีเสถียรภาพปานกลาง มีความคล่องตัวสูงเมื่อใช้ความเร็วสูง 

2.1 ซ.ม. แรงยกมาก ควบคุมทิศทางง่าย มีเสถียรภาพมาก มีความคล่องตัวสูงเมื่อใช้ความเร็วต่ำ 

2.3 ซ.ม. แรงยกมาก ควบคุมทิศทางยาก มีเสถียรภาพมาก มีความคล่องตัวน้อยทั้งความเร็วตำ่
และสูง 

2.5 ซ.ม. แรงยกมาก ควบคุมทิศทางยาก มีเสถียรภาพมากเมื่อบิน
ในความเร็วต่ำมากๆ 

มีความคล่องตัวน้อยทั้งความเร็วตำ่
และสูง 

 

จากตารางที่ 3 พบว่า ความสัมพันธ์ระหว่างจุดยอดของแพนอากาศกับลักษณะการบิน การมีเสถียรภาพ
และความคล่องตัวในการบินที่เหมาะสมที่สุด คือ มีความสูงของจุดยอดแพนอากาศเท่ากับ 2.10 เซนติเมตร ซึ่งช่วย
ให้อากาศยานมีแรงยกมาก ควบคุมทิศทางง่าย มีเสถียรภาพมากและมีความคล่องตัวมากเมื่อบินด้วยความเร็วต่ำ
และสูง ผู้วิจัยจึงเลือกแบบแพนอากาศ ดังรูปที่ 5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5 รูปแบบของแพนอากาศของปีกอากาศยาน 
 
3.3) ปีกเล็กแก้เอียง (Aileron) เป็นพื้นผิวที่เคลื่อนไหวได้ ใช้ในการควบคุมท่าทางของอากาศ

ยาน ติดตั้งอยู่ที่ชายปีกหลังทั้งสองข้างเพื่อควบคุมอาการเอียงของเครื่องบิน หรือเคลื่อนที่รอบแกน Longitudinal 

15 cm. 

                2.10 cm. 

จุดยอดแพนอากาศ 

      5 cm. 
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Axis โดยสร้างความแตกต่างของแรงยกบนปีกท้ังสองข้างของอากาศยาน เช่น โยกซ้ายหรือขวาจะส่งผลให้ตัวอากาศ

ยานหมุนตัวรอบแกนลำตัว โดยมีความยาว 35 เซนติเมตร และกว้าง 4.5 เซนติเมตรต่อชิ้น มีพื้นที่หน้าตัดรวม 315 

ตารางเซนติเมตร คิดเป็นร้อยละ 21 ของพื้นที่ปีกท้ังหมด ดังรูปที่ 6 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 6 รูปแบบของปีกเล็กแก้เอียงของอากาศยาน 
 

4) ลำตัวอากาศยาน เป็นส่วนที่รองรับปีก พวงหาง และส่วนขับเคลื่อนจึงต้องรองรับแรงต่าง ๆ ที่มาจาก
กระทำต่อปีก หาง และตัวขับเคลื่อน อีกทั้งลำตัวมีหน้าที่ไว้เก็บชุดไฟฟ้าและอุปกรณ์ควบคุมต่าง ๆ ลำตัวจึงมีหน้าที่
ป้องกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์สำหรับควบคุมการบิน ดังนั้นผู้วิจัยจึงต้องออกแบบให้เหมาะสมตามหลักอากาศ
พลศาสตร์ มีความแข็งแรงและน้ำหนักเบา ดังรูปที่ 7 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 7 รูปแบบลำตัวอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหาง 

35 cm. 35 cm. 

4.5 cm. 

7 cm. 

22 cm. 

26 cm. 

45 cm. 

  13 cm. 

38 cm. 
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5) พวงหางอากาศยาน เป็นส่วนท่ีช่วยให้อากาศยานเคลื่อนที่ได้อยา่งคล่องตัวและมีความเสถียร ช่วยใน
การเคลื่อนที่รอบแกน Vertical Axis และ Lateral Axis ซึ่งประกอบไปด้วย ดังน้ี 

5.1) กระโดงหางหรือหางดิ่ง และหางเสือ (Rudder) เป็นพื้นผิวที่เคลื่อนไหวได้ ติดตั้งอยู่ที่ชาย
หลัง ของกระโดงหาง ทำให้หัวอากาศยานหันไปทางซ้ายหรือขวา หรือเคลื่อนที่รอบแกน Vertical Axis โดยกระโดง
หางมีพ้ืนท่ี 138 ตารางเซนติเมตร คิดเป็นร้อยละ 9.20 ของพื้นที่ปีกท้ังหมด ดังรูปที ่8  

5.2) แพนหางระดับและแพนหางยก (Elevator) เป็นพื้นผิวท่ีขยับเคลื่อนไหวได้ใช้ในการควบคุม

ลักษณะการบินอากาศยานเพื่อใหัยกหัวข้ึนหรือลงหรือเคลื่อนที่รอบแกน Lateral Axis ติดตั้งอยู่ที่ชายหลังของแพน

หาง โดยแพนหางระดับมีพื้นที่ 480 ตารางเซนติเมตร คิดเป็นร้อยละ 32 ของพื้นที่ปีกทั้งหมด และแพนหางยก 

(Elevator) มีพื้นท่ี 180 ตารางเซนติเมตร คิดเป็นร้อยละ 37.50 ของพื้นที่แพนหางระดับ ดังรูปที่ 8 

 

 

 

 

 
 

รูปที่ 8 a) กระโดงหางหรือหางดิ่งและหางเสือ และ b) แพนหางระดับและแพนหางยก 
 

6) ชุดอุปกรณ์ไฟฟ้าและชุดควบคุมบังคับวิทยุ ชุดอุปกรณ์ที่ช่วยชุดควบคุมการเคลื่อนไหวของส่วนต่างๆ 
ในอากาศยาน มีทั้งภาครับและส่งสัญญาณวิทยุ และส่วนท่ีให้กำลังขับดัน ดังนี ้

 

ตารางที่ 4 ชุดอุปกรณ์และชุดควบคุมการเคลื่อนไหวของส่วนต่าง ๆ ในอากาศยาน 
 

ลำดับ อุปกรณ์ไฟฟ้าและชุดควบคุม จำนวน(หน่วย) ราคา(บาท) 

1  วิทยุภาคส่งสัญญาณคลื่น 2.4 GHz รุ่น FLYSKY FS-i6X  1 เครื่อง  1.560  
2 ตัวรับสัญญาณวิทยุ คลื่น 2.4 GHz FLYSKY 2.4G 6CH FS-iA6B 1 ตัว 450 
3 แบตเตอรี่ลิเธียม ความจุ 11.1V  3S ขนาด 2200 mah, 35 c 1 ก้อน 460 
4 speed control rc Sky walker 40 A 1 ตัว  420 

5 มอเตอร์ brushless 2217  ขนาด 1,500 kv   1 ตัว 450 

6 เซอร์โวมอเตอร์ (SERVO MOTOR) รุ่น MG90S เกียร์โลหะขนาดเล็ก 9กรัม 3 ตัว 210 
7. คอนโทรลฮอร์น (แบบเสียบ) 3 ตัว 30 
8. ลวดคันชัก ขนาด 2.5 มม. ยาว 1 เมตร BHS025 2 เส้น 50 
9. Stopper แบบตัวหนอนล็อค 3 ตัว 30 
10.  ใบพัด ใบE ขนาด 9 นิ้ว 1 ใบ 35 

 รวม  3,695 

15 cm. 

 12 cm. 

8 cm. 

40 cm. 

 12 

cm. 4.5 cm. Elevator 

b) a) 
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ตอนที่ 2 การสร้างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงโดยใช้วัสดุต้นทุนต่ำ  
1) ศึกษาหาข้อมูลเกี่ยวกับการสร้างอากาศยานไร้คนขับ ผู้วิจัยได้ศึกษาข้อมูลการออกแบบและการสร้าง

อากาศยานไร้คนขับและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง ระบบการส่งสัญญาณบังคับวิทยุบังคับวิทยุ และวัสดุในการสร้างและ
ประกอบอากาศยาน โดยผู้วิจัยได้เลือกใช้ โฟมแผ่นที่มีความหนาแน่น 1 ปอนด์ต่อลูกบาศก์ฟุต ขนาด 60x10x120 
cm. ในการสร้างลำตัวและปีกอากาศยาน เนื่องจากมีน้ำหนักเบา ราคาถูก และสามารถหาได้ง่าย รวมทั้งเลือกใช้ราง
เก็บสายไฟขนาด 16 mm. x 32 mm. x 2 m. สีขาวใช้สำหรับทำเป็นส่วนเช่ือมต่อห่างกับลำตัว และใช้โฟมอัดแผ่น 
ขนาด 5 mm. สำหรับสร้างกระโดงหางและแพนหาง รวมทั้งเลือกชุดอุปกรณ์ไฟฟ้าและชุดควบคุมที่สามารถสั่งซื้อได้
ง่ายในตลาดออนไลน์ ซึ่งจะทำใหเ้กิดความสะดวก ประหยัดค่าใช้จ่าย และตรงกับวัตถุประสงค์ที่ต้องการ  

2) ออกแบบโครงสร้างอากาศยานและเขียนแบบ 2 มิต ิ 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 9 แบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหาง 
 

3) การสร้างและประกอบอากาศยาน โดยดำเนินการดังนี้ 
 3.1) สร้างปีก ผู้วิจัยใช้โฟมแผ่นที่มคีวามหนาแน่น 1 ปอนด์ต่อลูกบาศก์ฟุต ขนาด 60 cm. x 10 

cm. x 120 cm. ในการสร้างปีกอากาศยานโดยมีความยาวเท่ากับ 100 ซม. กว้าง 15 ซ.ม. และมีความสูงของจุด
ยอดแพนอากาศเท่ากับ 2.10 เซนติเมตร โดยการสร้างบล็อกปีกให้มีขนาดข้างต้นแล้วตัดด้วยเครื่องตัดโฟมไฟฟ้า 
แล้วใช้กระดาษทรายเบอร์ 0 ขัดให้เรียบและสวยงาม ต่อด้วยเสริมความแข็งแรงด้วยแท่งอลูมิเนียมยาว 1 เมตรตาม
แนวปีก หลังจากนั้นติดด้วยเทปกาวสี OPP เพื่อเพิ่มความแข็งแรง 

 3.2) สร้างลำตัว ผู้วิจัยใช้โฟมแผ่นที่มีความหนาแน่น 1 ปอนด์ต่อลูกบาศก์ฟุตสำหรับสร้างลำตัว
อากาศยานโดยมีความยาวเท่ากับ 38 ซม. กว้าง 13 ซ.ม. และมีความหนา 7 ซ.ม. แล้วใช้กระดาษทรายเบอร์ 0 ขัด
ให้เรียบและสวยงาม หลังจากนั้นติดด้วยเทปกาวสี OPP เพื่อเพ่ิมความแข็งแรง 

 3.3) สร้างชุดพวงหางและประกอบปีกเช่ือมกับชุดพวงหาง 
 

1 1 

1 

2 

3 

4 

5 

1: เซอร์โวมอเตอร์ 
2: แบตเตอรี่ลิเธียม 
3: ตัวรับสัญญาณวิทย ุ
4: speed control rc 
5: มอเตอร์ brushless 
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รูปที่ 10 ลักษณะการประกอบปีกเช่ือมกับชุดพวงหาง 
 

3.4) ประกอบชุดไฟฟ้าและชุดควบคุม ดังรูปที่ 11 
 

   
 
รูปที่ 11 ลักษณะการประกอบชุดไฟฟ้าและชุดควบคุม 

 

3.5) ประกอบลำตัวเข้ากับปีกและชุดพวงหาง ดังรูปที่ 12 

      
 

รูปที่ 12 ลักษณะการประกอบลำตัวเข้ากับปีกและชุดพวงหาง 
 

3.6) หาตำแหน่งจุดศูนย์ถ่วง (Center of Gravity: CG) ดังรูปที่ 13 
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รูปที่ 13 ลักษณะการหาตำแหน่งจุดศูนย์ถ่วง (Center of Gravity: CG) 
 

4. ศึกษาการควบคุมจากระยะไกลผ่านสัญญาณวิทยุ 
ผู้วิจัยได้เลือกรีโมทบังคับวิทยุสัญญาณคลื่น 2.4 GHz รุ่น FLYSKY FS-i6X เป็นตัวส่งสญัญาณและตัวรับ

สัญญาณวิทยุคลื่น 2.4 GHz FLYSKY FS-iA6B ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของอากาศยานจากระยะไกล ดังรูปที่ 14 

  
 

รูปที่ 14 รีโมทบังคับวิทยุ FLYSKY FS-i6X และตัวรับสญัญาณ FLYSKY 2.4G 6CH FS-iA6B 
 

5. ติดต้ังอุปกรณ์ชุดไฟฟ้า อุปกรณ์ควบคุม และระบบขับเคลื่อน ดังรูปที่ 15 
 

     
 

รูปที่ 15 การติดตั้งอุปกรณ์ชุดไฟฟ้า อุปกรณ์ควบคุม และระบบขับเคลื่อน 
 

6. การทดสอบและปรับปรุงอากาศยาน โดยกำหนดภารกิจการบินของอากาศยานโดยเริ่มต้นจากการบิน
ขึ้นตามแนวเส้นทางวิ่ง และไต่ระดับไปยังความสูงที่กำหนด และบินเดินทางตามเส้นทางการบินที่ได้กำหนดเมื่อถึง 
พื้นที่เป้าหมายอากาศยานจะบินวนรอบๆ พื้นที่เป้าหมายที่ความสูงที่กำหนด และเมื่อเสร็จสิ้น  อากาศยานจะบิน
เดินทางกลับมายังพ้ืนท่ีลงจอด ลดระดับ และทำการลงจอดในพื้นที่ท่ีกำหนด โดยทดสอบและสังเกตลักษณะการบิน 
ความคล่องตัว และเสถียรภาพ ดังตารางที่ 4 และรูปที่ 16 
 

 

ตารางที่ 4 การทดสอบและปรับปรุงอากาศยานตามภารกิจการบิน 
 

ลำดับ การทดสอบ ลักษณะการบินและความคล่องตัว เสถียรภาพในการบิน 

1  Take off ระยะทางสำหรับการ Take off ประมาณ 5 เมตร ความคล่องตัวดี ดี 
2 Ascent การไต่ระดับ Ascent ดีมาก ความคล่องตัวดี ดี 

3 Cruise (1) 
การบินเป็นแนวเส้นตรงทำได้ง่ายเมื่อดันคันบังคับความเร็วประมาณ
ร้อยละ 50 และบินนิ่ง คล่องตัวดี ไม่มีการส่าย 

ดีมาก 
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4 Loiter การบินเป็นวงกลมทำได้ง่ายและคล่องตัวดี ไม่มีการส่าย  ดี 

5 Cruise (2) 
การบินเป็นแนวเส้นตรงหลังจากบินแบบ Loiter ทำได้ง่าย และบินนิ่ง 
คล่องตัวดี ไม่มีการส่าย 

ดีมาก 

6 Descent การไต่ระดับ Descent ดีมาก อัตราการร่อนดีมาก ความคล่องตัวด ี ดีมาก 
7 Landing ระยะทางสำหรับการ Landing ประมาณ 10 เมตร ความคล่องตัวดี ดี 

8 Time 
ระยะเวลาในการบินประมาณ 10 นาท ีโดยทำความเร็วประมาณ 40 
กม./ชม. หรือดันคันบังคับความเร็วประมาณร้อยละ 50 

ระยะเวลาสำหรับปฏิบัติ
ภาระกจิปานกลาง 

 
 

     
 

     
 

รูปที่ 16 การทดสอบและปรับปรงุอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหาง 
 

4. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 
จากการศึกษาพบว่าอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงชนิดสองหางเป็นแบบที่เหมาะสมที่สุด หาขนาดและ

รูปร่างของปีกที่เหมาะสมที่สุดคือปีกที่มีความยาว 1 เมตร และปีกคอร์ดยาว 0.15 เมตร โดยให้มีแพนอากาศแบบ
ด้านล่างแบน (Flat-Bottom Airfoil) และจุดยอดของแพนอากาศเท่ากับ 2.1 เซนติเมตร มีปีกเล็กแก้เอียง (Aileron) 
ยาว 35 เซนติเมตร และกว้าง 4.5 เซนติเมตร ต่อชิ้น รวมทั้งได้ออกแบบลำตัวอากาศยานให้มีลักษณะคล้ายทรง
กระสวย ซึ่งมีขนาดกว้าง 7 เซนติเมตร ยาว 35 เซนติเมตร และ สูง 13 เซนติเมตร ซึ่งเหมาะสมตามหลักอากาศ
พลศาสตร์ มีความแข็งแรงและน้ำหนักเบา และออกแบบพวงหางอากาศยาน ซึ่งประกอบด้วย1) กระโดงหางหรือ
หางดิ่ง และหางเสือ (Rudder) โดยมีพื้นท่ี 138 ตร.ซม. คิดเป็นร้อยละ 9.20 ของพื้นที่ปีกท้ังหมด และ 2) แพนหาง
ระดับและแพนหางยก (Elevator) มีพื้นที่ 480 ตร.ซม. คิดเป็นร้อยละ 32 ของพื้นที่ปีกทั้งหมด และแพนหางยก 
(Elevator) มีพื้นท่ี 180 ตร.ซม. คิดเป็นร้อยละ 37.50 ของพื้นที่แพนหางระดับ  

ผู้วิจัยได้สร้างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางโดยขับเคลื่อนด้วยกำลังใบพัดที่สามารถ
ออกแบบและสร้างได้ง่าย สามารถควบคุมการบินได้ง่าย มีเสถียรภาพในการบินสูง มีความคล่องตัวสูง ใช้วัสดุและ
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อุปกรณ์ที่สามารถหาได้ง่ายในท้องถิ่นและราคาประหยัด โดยผู้วิจัยได้ดำเนินการดังนี้ 1) ศึกษาหาข้อมูลเกี่ยวกับการ
สร้างอากาศยานไร้คนขับ 2) ออกแบบโครงสร้างอากาศยานและเขียนแบบ 2 มิติ  3) สร้างและประกอบอากาศยาน 
สร้างชุดพวงหางและประกอบปีกเช่ือมกับชุดพวงหาง ประกอบชุดไฟฟ้าและชุดควบคุม ประกอบลำตัวเข้ากับปีกและ
ชุดพวงหาง และหาตำแหน่งจุดศูนย์ถ่วง 4) ศึกษาการควบคุมจากระยะไกลผ่านสัญญาณวิทยุ 5) ติดตั้งอุปกรณ์ชุด
ไฟฟ้า อุปกรณ์ควบคุม และระบบขับเคลื่อน และ 6) การทดสอบและปรับปรุงอากาศยาน  
 ผู้วิจัยได้ทดสอบการบินพบว่า ระยะทางสำหรับการ Take off ประมาณ 5 เมตร อากาศยานมีความ

คล่องตัวดีการไต่ระดับ Ascent ได้ดีมาก เมื่อบินเป็นแนวเส้นตรงสามารถบินได้ง่าย และเมื่อเร่งความเร็วประมาณ

ร้อยละ 50 ของอัตราความเร็วท้ังหมด อากาศยานสามารถทรงตัวได้ดี มีแรงยกสูง บินได้นิ่ง คล่องตัวดี ไม่มีการส่าย 

เมื่อมีการบินเป็นวงกลมสามารถทำได้ง่ายและคล่องตัวดี ไม่มีการส่าย และเมื่อทำการบินเป็นแนวเส้นตรงหลังจาก

บินแบบเป็นวงกลมสามารถทำได้ง่าย และบินนิ่ง คล่องตัวดี ไม่มีการส่าย การไต่ระดับลงมาอัตราการร่อนดีมาก 

ความคล่องตัวดี ระยะทางสำหรับการ Landing ประมาณ 10 เมตร โดยมีระยะเวลาในการทำการบินประมาณ 10-

12  นาที โดยทำความเร็วประมาณ 40 กม.ต่อชม. โดยใช้แบตเตอรี่ลิเธียมชนิด 3S ขนาดความจุ 11.1 โวลต์ 

กระแสไฟฟ้า 2200 มิลลิแอมป์ต่อช่ัวโมง และมีต้นทุนในการผลิตอากาศยานในราคาประมาณลำละ 4,000 บาท 

 

5. ข้อเสนอแนะ 
1) อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางสามารถนำไปศึกษาและพัฒนาประสิทธิภาพให้ดีขึ้นโดย

ปรับเปลี่ยนแบตเตอรี่ลิเธียม กำลังมอเตอร์และขนาดใบพัด เป็นต้น 
2) อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงแบบสองหางสามารถนำไปประยุกต์ใช้ในการถ่ายภาพในมุมสูง การ

สำรวจทางอากาศ เป็นต้น 

 
6. กิตติกรรมประกาศ  

ผู้วิจัยขอขอบคุณคณะผู้บริหารมหาวิทยาลัยราชภัฏภูเก็ตที่ได้สนับสนุนการวิจัยในครั้งนี้และขอขอบคุณ
อาจารย์ในสาขาคณิตศาสตร์ คณะครุศาสตร์ และสาขาคณิตศาสตร์ประยุกต์ มหาวิทยาลัยราชภัฏภูเก็ต ที่ได้ให้
ความรู้ แนวคิดต่างๆ พร้อมทั้งการตรวจสอบแก้ไขข้อบกพร่อง ผู้วิจัยขอกราบขอบพระคุณอย่างสูง 
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4.  ผลงานด้านการวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ 
งานวิจัยท่ีทำเสร็จแล้ว 
    1. การสร้างแบบจำลองเชิงคณติศาสตรส์ำหรับวิศวกรรมลู่กรฑีาขนาด 200 เมตร 
    2. ตัวแบบเชิงคณิตศาสตร์การควบคุมการแพรร่ะบาดของวัณโรคโดยการสวมหน้ากากอนามัยในจงัหวัดภูเก็ต 
    3. ตัวแบบเชิงคณิตศาสตร์การควบคุมการแพรร่ะบาดของโรคอสีกุอีใสโดยการรณรงค์ให้ความรู้ 
    4. ศึกษาอัตราการรณรงค์ป้องกันท่ีมีผลต่อตัวแบบเชิงคณติศาสตร์ SEIR สำหรับการควบคมุการแพร่ระบาด

ของโรคไข้หวัดใหญ ่

    5. ตัวแบบเชิงคณิตศาสตร์สำหรับการรณรงค์ป้องกันการแพร่ระบาดของโรคตาแดง 

    6. ตัวแบบเชิงคณิตศาสตร์การควบคุมการแพรร่ะบาดของโรคไขห้วัดใหญ่โดยการฉดีวัคซีนในจังหวัดภูเก็ต 

งานวิจัยท่ีกำลังดำเนินการ 
     1. การศึกษาและพัฒนาอากาศยานไรค้นขับโดยการควบคมุระยะไกลเพื่อการสำรวจทางอากาศ 

 
 




