


สถาปัตยกรรมระบบไรค้นขบั
และอากาศพลศาสตร์
พื้นฐานโครงสรา้งจากศาสตรไ์รค้นขบั และหลักการทางฟ�สกิสที์�ทําใหโ้ดรนบนิได้

สถาปัตยกรรมระบบ อากาศพลศาสตร์

องค์ประกอบหลักของอากาศยานไรค้นขบั แรงที่กระทําต่อการบนิ
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ความเป็ นมาและ
วิวัฒนาการของโดรน

วิ วัฒนาการของโดรน
กฎหมายขั้นพ้ืนฐาน

และการประยุกต์ใช้โดรนกับ
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI)

สถาปั ตยกรรมระบบ
ของโดรน

องค์ประกอบหลักของอากาศยานไร้คนขับ
ตั้งแต่เฟรม มอเตอร์ ESC เซนเซอร์ ไป

จนถึงระบบส่ือสารท่ีเช่ือมโยงกันท้ังหมด

การปฏิบัติจำลองภารกิจใน
สถานการณ์จริง

ประยุกต์องค์ความรู้สู่ การปฏิบัติ
ภารกิจจำลอง การประกอบ การ

ตั้งค่าและปรับจูน และการควบคุม
ในสถานการณ์ จําลอง

ทฤษฎีอากาศ
พลศาสตร์เบ้ืองต้น

แรงที่กระทำต่อโดรนขณะบิน
(แรงยก แรงต้าน แรงขับ น้ำ

หนัก) และหลักการทำงาน
ของใบพัดท่ีทําให้ลอยตัวได้

การตั้งค่าและ
ปรับจูน

วิธีตั้งค่าพารามิเตอร์ควบคุม
(PID) และปรับจูนระบบให้บิน
ได้นิ่ ง ก่อนนำไปทดสอบภาค

สนามจริง

OVER VIEW





Aerial drone types

Fixed wing Multirotor

VTOL : vertical take off and landing



ความแตกต่างระหว่าง
ภาพถ่ายทางอากาศกับภาพถ่ายดาวเทียม

Aerial Photography



Thaichote Landst 8 Sentinel-2 Modis UAV

Every 26 days Every 16 days Every 5 days Every 1-2 days On demand

Temporal Resolution



ตัวอยา่งกฎหมายและขอ้บงัคับ

ขึ้นทะเบยีนผู้ครอบ
ครองโดรน

ขึ้นทะเบยีนผู้บงัคับโดรน ประกันภัยบุคคลที� 3



DSM : DIGITAL SURFACE MODEL

DTM : DIGITAL 
TERRAIN MODEL

CONTOUR



3D MAPPING



Aerial Data Collection Guidelines
& Flight Planning



Aerial Data Collection Guidelines
& Flight Planning



ORTHOMOSAIC

RAW DATA

ORTHOMOSAIC



กรณีศกึษา: การใช�โดรนในภารกจิภยัพบิตัิ
ตัวอย�างบทบาทของการประยกุต�ใช�โดรนในการสนบัสนนุภารกจิช�วยเหลอืผู�ประสบภยั

01
ค้นหาและกู�ภยั
(Search & Rescue)

02
ประเมิน

ความเสียหาย

03
เป็นตัวรับส่ง

สัญญาณ
การสื่อสาร

(Emergency Communication)
(Damage Assessment)

บินสาํรวจพนัที่

เข้าถงึยาก

ค้นหาผู�ประสบภยั

ถ่ายภาพและ

ทำแผนทีท่างอากาศ

ประเมินสถานการณ�

ส่งสญัญาณและพกิดั

ในพื้นที่

เครือข�ายล�ม



ตัวอย�างการประยกุต�ใช�
เทคโนโลยีโดรน อปุกรณ� IoT

และเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) ในด้าน
อุตสาหกรรมป้องกันประเทศ กรณีด้านการ

จัดการบรรเทาภยัพบิัติ





การประยุกต์ใชใ้นการสงัการโดรนผา่นการเขยีนโปรแกรม

Gesture control Voice controlFace recognition Pose tracking

ORTHOMOSAIC





DATA ANALYTIC



FUTURE TECHNOLOGY 
OF  DRONES & AI



ทฤษฎีอากาศพลศาสตรเ์บื�องต้น
สี่แรงหลักที�ต้องสมดลุกัน
เพื่อใหโ้ดรนลอยตัวและควบคมุทิศทางได้อยา่งมั�นคง

แรงยก (Lift)
เกิดจากใบพดัหมุน ดันโดรนขึ�น

น้ำหนกั (Weight)
แรงโน้มถ่วงดึงโดรนลง

แรงขับ (Thrust)

แรงต้าน (Drag)

แรงที่ทําใหโ้ดรนเคลื�อนที�ไปขา้งหนา้

แรงต้านอากาศที�ต้านการเคลื�อนที�

แรงยก (Lift)

แรงขับ
(Thrust)

แรงต้าน
(Drag)

น้ำหนกั (Weight)



หลักการทํางานของใบพดัและการสรา้งแรงยก
ใบพัดสร้างแรงยกจากรูปทรงตามหลักอากาศพลศาสตร์ เมื่ออากาศไหลผ่านด้านบนเร็วกว่า
"เกิดความแตกต่างของความดัน(pressure)" ผลักอากาศลงและยกโดรนขึ�น

ปัจจยัที�มผีลต่อแรงขบั

แรงยก

กระแสอากาศไหลช้า

ความเร็วรอบมอเตอร ์(RPM)
ซึ่งหมุนเรว็ แรงขบัยิ�งมาก

มุมปะทะ (Angle of Attack)
มุมที�ใบพดัปะทะกับกระแสอากาศ

ขนาดและรูปทรงใบพดั
กำหนดปรมิาณอากาศที�ผลักได้

กระแสอากาศไหลเร็ว



สถาปัตยกรรมระบบของโดรน
องค์ประกอบสาํคัญที�ประกอบกันเป�นอากาศยานไรค้นขบั

เฟรม (Frame)
โครงสร้างหลักรองรบัทกุชิ�นสว่น

มอเตอร์ + ESC
ระบบขับเคลื�อนและควบคมุความเรว็รอบ

Flight Controller
หน่วยประมวลผลและควบคมุการบนิ

เซนเซอร์ (IMU/GPS)
รับรูดํ้าแหน่งและการเคลื�อนไหว

แหล่งพลังงาน

ระบบสื่อสาร (Receiver/Radio)
รับสง่คําสั�งจากผูบ้งัคับ

ทุกชิ�นสว่นทํางานรว่มกัน เพื�อสรา้งการบนิที�แมน่ยาํและปลอดภัย

แบตเตอรี่



ความหมายของค่าควบคมุ
ค่าตอบสนองต่อการ ERROR

ควบคุมความเรว็เชงิมุม
(ลูปใน)



1.00

1.00

0.05

1.00

3.00

0.05

0.03

7.00 0.01

7.00 0.01

0.00

1.00

0.00 0.00 0.00




	สถาปัตยกรรมระบบไร้คนขับ
	และอากาศพลศาสตร์
	Lift
	Thrust
	Drag

	พื้นฐานโครงสร้างจากศาสตร์ไร้คนขับ และหลักการทางฟิสิกส์ที่ทำให้โดรนบินได้
	สถาปัตยกรรมระบบ
	องค์ประกอบหลักของอากาศยานไร้คนขับ

	อากาศพลศาสตร์
	Lift
	Drag

	Thrust
	แรงที่กระทำต่อการบิน
	Weight


	OVER VIEW
	ทฤษฎีอากาศพลศาสตร์เบื้องต้น
	การตั้งค่าและ
	ปรับจูน
	วิธีตั้งค่าพารามิเตอร์ควบคุม (PID) และปรับจูนระบบให้บินได้นิ่ง ก่อนนำไปทดสอบภาคสนามจริง

	ความเป็นมาและวิวัฒนาการของโดรน
	สถาปัตยกรรมระบบของโดรน
	การปฏิบัติจำลองภารกิจในสถานการณ์จริง
	และการประยุกต์ใช้โดรนกับเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI)
	องค์ประกอบหลักของอากาศยานไร้คนขับ ตั้งแต่เฟรม มอเตอร์ ESC เซนเซอร์ ไปจนถึงระบบสื่อสารที่เชื่อมโยงกันทั้งหมด



	Aerial drone types
	Fixed wing
	Multirotor
	VTOL : vertical take off and landing
	Aerial Photography
	Temporal Resolution
	Thaichote
	Landst 8
	Sentinel-2
	Modis

	UAV
	ตัวอย่างกฎหมายและข้อบังคับ
	DSM : DIGITAL SURFACE MODEL
	CONTOUR
	DTM : DIGITAL
	TERRAIN MODEL
	3D MAPPING
	Aerial Data Collection Guidelines & Flight Planning
	Aerial Data Collection Guidelines & Flight Planning
	ORTHOMOSAIC
	RAW DATA
	ORTHOMOSAIC
	กรณีศึกษา: การใช้โดรนในภารกิจภัยพิบัติ
	ตัวอย่างบทบาทของการประยุกต์ใช้โดรนในการสนับสนุนภารกิจช่วยเหลือผู้ประสบภัย
	ค้นหาและกู้ภัย
	(Search & Rescue)
	บินสำรวจพันที่
	เข้าถึงยาก
	ค้นหาผู้ประสบภัย
	ถ่ายภาพและ
	ทำแผนที่ทางอากาศ
	ประเมินสถานการณ์
	เป็นตัวรับส่งสัญญาณการสื่อสาร
	(Emergency Communication)
	ส่งสัญญาณและพิกัด
	ในพื้นที่
	เครือข่ายล่ม


	ประเมิน
	ความเสียหาย

	และเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) ในด้านอุตสาหกรรมป้องกันประเทศ กรณีด้านการจัดการบรรเทาภัยพิบัติ
	ORTHOMOSAIC
	การประยุกต์ใช้ในการสังการโดรนผ่านการเขียนโปรแกรม

	DATA ANALYTIC
	FUTURE TECHNOLOGY
	OF  DRONES & AI
	ทฤษฎีอากาศพลศาสตร์เบื้องต้น
	แรงยก (Lift)
	แรงต้าน (Drag)
	น้ำหนัก (Weight)
	สี่แรงหลักที่ต้องสมดุลกัน
	เพื่อให้โดรนลอยตัวและควบคุมทิศทางได้อย่างมั่นคง
	แรงยก (Lift)
	เกิดจากใบพัดหมุน ดันโดรนขึ้น

	น้ำหนัก (Weight)
	แรงขับ (Thrust)
	แรงที่ทำให้โดรนเคลื่อนที่ไปข้างหน้า

	แรงต้าน (Drag)
	แรงต้านอากาศที่ต้านการเคลื่อนที่


	หลักการทำงานของใบพัดและการสร้างแรงยก
	แรงยก
	ปัจจัยที่มีผลต่อแรงขับ
	ความเร็วรอบมอเตอร์ (RPM)
	ซึ่งหมุนเร็ว แรงขับยิ่งมาก
	มุมปะทะ (Angle of Attack)
	มุมที่ใบพัดปะทะกับกระแสอากาศ
	ขนาดและรูปทรงใบพัด
	กำหนดปริมาณอากาศที่ผลักได้
	กระแสอากาศไหลเร็ว
	กระแสอากาศไหลช้า



	สถาปัตยกรรมระบบของโดรน
	องค์ประกอบสำคัญที่ประกอบกันเป็นอากาศยานไร้คนขับ
	เฟรม (Frame)
	มอเตอร์ + ESC
	Flight Controller

	เซนเซอร์ (IMU/GPS)
	แบตเตอรี่
	ระบบสื่อสาร (Receiver/Radio)

	ทุกชิ้นส่วนทำงานร่วมกัน เพื่อสร้างการบินที่แม่นยำและปลอดภัย

	ความหมายของค่าควบคุม
	ค่าตอบสนองต่อการ ERROR

	1.00
	1.00
	3.00
	7.00
	7.00
	1.00
	0.00
	0.05
	0.05
	0.03
	0.01
	0.01
	0.00
	1.00
	0.00
	0.00

