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โครงการนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษาการควบคุมเสถียรภาพอากาศยานสี่ใบไร้คนขับภายใต้

โหลดที่เปลี่ยนแปลง โดยการศึกษาหลักการท างานของไมโครคอนโทรเลอร์ในการควบคุมการรักษา
เสถียรภาพการลอยตัวในอากาศ ที่มีความสามารถในการรักษาเสถียรภาพและระดับความสูงในขณะที่
มีโหลดที่ไม่เท่ากัน เพ่ือใช้ประโยชน์ในการถ่ายภาพทางอากาศโดยการบินอัตโนมัติ 
 โดยในปัจจุบันนั้น  การถ่ายภาพทางอากาศและการขนส่งทางอากาศนั้นมีความจ าเป็นอย่าง
มากทั้งในด้านการจัดการแผนที่ทางทหารและการขนส่งการป้องกันการก่อการร้าย และในเชิงธุรกิจ 
เช่นการถ่ายภาพมุมสูงเพ่ือใช้ในธุรกิจประชาสัมพันธ์ ใช้ในการขนส่งสินค้าทางธุรกิจการจัดการแผนที่
ท่องเที่ยว  เเต่ด้วยปัจจัยที่ใช่ในการจัดการท าแผนที่ทางอากาศและการขนส่งนั้นมีมูลค่าสูง อาจจะท า
ให้เกิดความไม่คุ้มค่าส าหรับการท าแผนที่และการขนส่งสินค้า ทางกลุ่มเราจึงได้เกิดแนวคิดในการ
สร้างเครื่องมือที่ใช้ในการถ่ายภาพและขนส่งสินค้าที่มีขนาดเล็กมีต้นทุนต่ าสามารถขึ้นบินได้อัตโนมัติ
โดยไม่ต้องมีนักบิน เพ่ือลดความเสี่ยงต่อชีวิตและความเสี่ยงต่อทรัพย์สินที่จะเกิดขึ้น 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Stability control of Unmanned quadcopter under load changes. 
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