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รูปที่ 1 แสดงระบบที่จะน ำไปใช้ 

 
รูปที่ 2 แสดงต้นแบบที่จะน ำไปใช้ 

และน ำชุดควบคุมท ำกำรอินเตอร์เฟสอุปกรณ์เซ็นเซอร์กบั
คอมพิวเตอร์ใชค้วบคุมมุมมองจำกกำรดึงสำยบงัคบัร่ม 
                         
ผลทีค่ำดหมำย 

เพื่อสร้ำงต้นแบบเคร่ืองจ ำลองกำรฝึกบังคบัร่ม 
ส ำหรับน ำไปใช้ในหน่วยงำนท่ีเก่ียวกับกำรฝึกบงัคบัร่ม 

เช่น หน่วยงำนทหำร, กีฬำ ฯลฯ ใหเ้กิดควำมช ำนำญ 
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บทน ำ 
โครงกำรวจิยัน้ีเป็นกำรวจิยัประยกุต ์ เพื่อพฒันำ

ระบบกำรฝึกซอ้มบงัคบัร่มดว้ยคอมพิวเตอร์ ลกัษณะของ
โครงงำนเป็นกำรสร้ำงระบบจ ำลองดว้ยภำพ 3 มิติ  (3-D 
View) เคล่ือนท่ีตำมสมกำรกำรเคล่ือนท่ีของร่มและใช้
เซ็นเซอร์ ตรวจจบักำรดึงสำยบงัคบัร่มเพื่อน ำไปควบคุม
ต ำแหน่ง กำรเคล่ือนท่ีและมุมมอง (Camera View ) ผลงำน
ท่ีไดจ้ะน ำไปใชใ้นกำรพฒันำกำรฝึกซอ้มบงัคบัร่มของ
หน่วยงำนทำงทหำรและกำรกีฬำ 

 
ปัญหำ 

ผูรั้บกำรฝึกไม่สำมำรถมองเห็นภำพของกำรเคล่ือนท่ี
ของร่ม ตำมท่ีผูค้วบคุมกำรฝึกก ำหนดสถำนกำรณ์ข้ึนท ำให้
ขำดประสบกำรณ์ ดำ้นกำรเรียนรู้ของมุมมองในกำร
เคล่ือนท่ีของร่มท่ีเกิดจำกกำรบงัคบัร่ม  ปัญหำท่ีพบ คือกำร
ขำดควำมช ำนำญในกำรบงัคบัร่มอยำ่งถูกวธีิ ท ำใหผู้รั้บกำร
ฝึกเกิดอุบติัเหตุจำกกำรฝึกได ้ 

 
วธีิกำร 

ในกำรสร้ำงระบบจ ำลองกำรฝึกบงัคบัร่ม นั้นตอ้ง
ใชเ้ทคโนโลยทีำงคอมพิวเตอร์ดำ้นกรำฟิก(Software) และ
เซ็นเซอร์(Hardware)โดยทำงดำ้นกรำฟิกน ำมำเพื่อสร้ำง
มุมมองโดยจ ำลองสภำพแวดลอ้มใหเ้หมือนกบัมุมมองจริง
ของกำรเคล่ือนท่ีของร่มบนอำกำศดว้ย สมกำรกำรเคล่ือนท่ี
ของร่ม(Parachute Equations ) 

Parachute Training Simulation System  
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