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รูปแสดงการควบคุมการเอียงตัวของเฮลคิอปเตอร์ 
 

Derivative Controller) และใช้ระบบตรรกศาสตร์แบบ
คลุมเครือ (Fuzzy Logic) ช่วยในการตดัสินใจการท างาน 
 ระบบควบคุมการเอียงตวั จะรับสัญญาณจากตวั
เซ็นเซอร์ท่ีใชใ้นการจบัค่าความเร็วเชิงมุม, ความเร่งเชิงมุม 
จาก Gyrometer และ Accelerometer หลงัจากนั้นส่งค่าให้
ตวัไมโครคอนโทรเลอร์ ท าการกรองสัญญาณรบกวน และ
ประมวลผลตามโปรแกรม แลว้จึงส่งค่าให้เซอร์โวมอเตอร์
ท่ีควบคุมการบิดมุมองศาของใบพดัท างาน เพื่อรักษาสมดุล
ของเฮลิคอปเตอร์ไว ้
  
ผลทีค่าดหมาย 

ระบบควบคุมการเอียงตวันั้นสามารถท่ีจะสั่งงาน 
ให้เฮลิคอปเตอร์ปรับมุมองศาใบพดัต่างๆโดยอตัโนมัติ 
เพื่อรักษาสมดุลของเฮลิคอปเตอร์ไวไ้ด ้
 

บทน า 
เฮลิคอปเตอร์ เป็นอากาศยานชนิดหน่ึงท่ีมีลกัษณะ

โครงสร้างแตกต่างจากเคร่ืองบินทัว่ไป โดยจะมีใบพดัหลกั
ขนาดใหญ่ท่ีหมุนไดอ้ยูท่างดา้นบน และมีใบพดัขนาดเล็ก
ท่ีหมุนไดติ้ดอยูท่ี่ดา้นทา้ย ท าใหเ้ฮลิคอปเตอร์สามารถท่ีจะ
บินข้ึน-ลงในแนวด่ิง บินออกดา้นขา้ง และบินน่ิงอยูก่บัท่ี 
(Hovering) ได ้ ซ่ึงคุณลกัษณะเด่นน้ีท าให้เกิดประโยชน์
อยา่งมากในการใชง้าน 
 
ปัญหา 

การ Hovering ถือเป็นพื้นฐานท่ีส าคญัขั้นตน้ ใน
การควบคุมเฮลิคอปเตอร์ แต่การท่ีจะท าให้เฮลิคอปเตอร์
บินอยู่กบัท่ี และน่ิงได้นั้น จ  าเป็นจะตอ้งอาศยัทกัษะ และ
ประสบการณ์อยา่งสูงของนกับิน เพราะนกับินจะตอ้งคอย
บงัคบัควบคุมปรับมุมองศาของใบพดัหาง เพื่อสร้างแรงให้
สมดุลกบัทอร์ค (Torque) ท่ีเกิดข้ึนจากใบพดัหลกั และยงั
ต้องควบ คุมป รับ มุมองศาของใบพัดหลัก  เพื่ อ ให้
เฮลิคอปเตอร์สามารถท่ีจะทรงตวั และรักษาสมดุลอยูไ่ด ้ถา้
นกับินมีการควบคุมท่ีไม่มีความช านาญพอ ก็จะท าให้เกิด
อนัตราย 
 
วธีิการ 

จากปัญหาดงักล่าว ทางผูว้ิจยัจึงไดคิ้ดสร้างระบบ
ควบคุมการเอียงตวัของเฮลิคอปเตอร์โดยอตัโนมติั โดยจะ
ท าการวจิยักบัเฮลิคอปเตอร์บงัคบัวทิยขุนาดเล็ก แบบไฟฟ้า 
ใชก้ารควบคุมป้อนกลบัแบบ PID (Proportional Integral   
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