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ในปัจจุบนัน้ีในการวิจัยดา้น UAV ไดมี้การพฒันาข้ึน
และสามารถแยกย่อยไดเ้ป็นหลายสาขา หน่ึงในสาขาท่ีไดรั้บ
ความสนใจมากคือการสร้างระบบควบคุมอัตโนมัติของ
เฮลิคอปเตอร์ เป้าหมายของเอกสารชุดน้ีคือพัฒนาระบบ
ควบคุมท่ีใช้ในการรักษาเสถียรภาพโดยใช้หลักการของ
พลงังานเชิงกล โดยระบบควบคุมท่ีไดจ้ะออกมาอยูใ่นรูปของ 
ฟังชั่นการคายพลงังานของ Rayleigh ท่ีท าการปรับค่าตาม
สถานะของระบบ อย่างไรก็ตามความของการควบคุม
เฮลิคอปเตอร์คือความไม่เป็นเชิงเส้นอยา่งมาก และ ความเก่ียว
พนัธ์ของตวัแปร 

 

 
 

รูปท่ี 1 เฮลิคอปเตอร์ท่ีใชใ้นการพฒันา 
 

        ในงานวิจัยน้ีแสดงให้เห็นถึงแนวคิดเบ้ืองตน้ในการใช้
เง่ือนไขทางกลศาสตร์มาประยุกต์ใชใ้นระบบควบคุมและใน
เอกสารชุดน้ีแสดงให้เห็นว่าความมีเสถียรภาพของระบบ
เชิงกลข้ึนกบัค่าอตัราขยายความเร็ว (Kd) ฟังชัน่ของเวคเตอร์
ก าลังของระบบท่ีท าการควบคุมจะแยกออกเป็น 2 พจน์คือ  
(1)เวคเตอร์ก าลงัภายใน คือเวคเตอร์ก าลงัท่ีเกิดจากแรงภายใน  
(2)เวคเตอร์ก าลังภายนอก คือเวคเตอร์ก าลังท่ีเกิดจากแรง
ภายนอก โดยพจน์แรกน้ีจะเกิดจากก าลงัของระบบ ส่วนพจน์ท่ี 
2 เป็นพจน์เป็นก าลังท่ีเกิดจากค าสั่งในการควบคุมเรียกว่า 
Virtual Power Vector โดย Virtual Power Vector  น้ีตอ้งไม่ท า
ใหเ้ฮลิคอปเตอร์เกิดการ Stall ในการคิด Virtual Power Vector  
 

จะแตกต่างจากการแยกคิดแต่ละแกนเพราะจะใช้คุณสมบัติ
ของเวคเตอร์ในการระบุความมีเสถียรภาพไดด้ว้ย ในเอกสารน้ี
จะอาศยันิยามความมีเสถียรภาพของอากาศยานคือผลรวมของ
แรงบิดในแต่ละแกนมีค่าเป็นศูนย ์ 

ในการท าการจ าลองทางคณิตศาสตร์ น้ีได้เ ลือกใช้
เฮลิคอปเตอร์ X-cell 60 ของ MIT โดยมีผลการจ าลองทาง
คณิตศาสตร์ดงัน้ี     
 

 
 

รูปท่ี2 ความเร็วเชิงมุมรอบแกน Y (pitch=-18 deg) 
 

 
 

รูปท่ี3 ความเร็วเชิงมุมรอบแกน X (roll=18 deg) 


