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บทนํา 

สถาบนัสารสนเทศทรัพยากรนํ� าและการเกษตร (องคก์าร
มหาชน) หรือ สสนก. มีความตอ้งการใชภ้าพถ่ายมุมสูงเพื)อช่วยใน
การสํารวจพื�นที)ภยัพิบติั รวมถึงใชเ้พื)อดูแลและบาํรุงรักษาระบบ
โทรมาตร ซึ) งติดตั�งไวบ้ริเวณเสาสูงและเขา้ถึงไดย้าก ดงันั�น ทาง
สถาบนัวทิยาการหุ่นยนตภ์าคสนาม (ฟีโบ)้ จึงพฒันาอากาศยานไร้
นักบิน (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) มาช่วยในการ
ดาํเนินงานดงักล่าว 
 
ปัญหา 
 โดยปกติแลว้การสาํรวจพื�นที)ดว้ยภาพถ่ายทางอากาศตอ้ง
มีการนาํอากาศยานแบบมีนกับินขึ�นไปเพื)อเก็บขอ้มูล หรือหากเป็น
สิ)งก่อสร้างที)ไม่สูงมาก บางครั� งอาจใชค้นปีนขึ�นไปทาํงาน ซึ)งการ
สาํรวจดว้ยวธีิการดงักล่าวมีค่าใชจ่้ายสูง อนัตราย และมีขอ้จาํกดัใน
การเขา้ถึงบางพื�นที) UAV จึงถูกพฒันาขึ�นเพื)อแกปั้ญหานี�   
 
แนวทางการวจิยั 

เนื)องจากตอ้งการใหส้ามารถนาํไปใชง้านในพื�นที)ได้
สะดวก และบินไดค้รอบคลุมพื�นที)ที)ตอ้งการไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ การออกแบบ UAV จึงมีขนาดไม่ใหญ่มาก เป็นแบบ
ปีกยดึ (Fixed-Wing) ความยาวปีก 3 เมตร ขบัเคลื)อนดว้ยมอเตอร์
ไฟฟ้า ลกัษณะตวัลาํ (Airframe) เป็นแบบเครื)องร่อน เพื)อให้
ประหยดัพลงังานและมีความเสถียรภาพสาํหรับการติดตั�งกลอ้ง
ถ่ายภาพนิ)ง โดยการควบคุมจะแบ่งไดเ้ป็นสองโหมดหลกัและ
สามารถสลบักนัไปมาได ้ดงันี�  

 

1. การควบคุมแบบกึ�งอัตโนมัติ (Semi-Autonomous 
Control) 
เป็นการกาํหนดพิกดั GPS ที)ตอ้งการให้ UAV บินผ่าน 
จากนั�น UAV จะบินไปตามพิกดัที)กาํหนดไวต้ามลาํดบั 
รวมถึงมีการถ่ายภาพไดเ้องโดยอตัโนมติั 
 

2. การควบคุมด้วยมอื (Manual Control) 
เป็นการควบคุมดว้ยวทิยบุงัคบั ใชส้าํหรับการบินขึ�นและ
บินลง หรือขณะที)เกิดเหตุฉุกเฉิน เช่น ระบบควบคุมการ
บินอตัโนมติัไม่ทาํงาน ซึ)งตอ้งอาศยัทกัษะของนกับินใน
การควบคุมสถานการณ์ 
 

 
                       รูปที� 1 ตวัอย่างภาพถ่ายทางอากาศ 
 

ผลที�คาดหมาย 
 UAV ที)สามารถนาํไปใชใ้นการปฏิบติัภารกิจเพื)อสาํรวจ
พื�นที)ได ้10 ตารางกิโลเมตร บินไดน้าน 1 ชั)วโมง รวมถึงเป็น
ตน้แบบในการต่อยอดเพื)อใชใ้นวตัถุประสงคอื์)นๆ ต่อไป 

 


