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บทคัดย่อ 

การพัฒนาอากาศยานสำหรับการส่งของหรือเวชภัณฑ์ อาทิ ใช้ในงานที ่กำลังได้รับความนิยมใน

ปัจจุบัน คือ งานวิ่งเพื่อสุขภาพในปัจจุบัน ซ่ึงมีการจัดอย่างต่อเน่ืองในทุกๆ จังหวัดของประเทศไทย หรือการ

จัดงานในรูปแบบต่างๆ มีฝูงชนที่อาจเกิดอุบัติเหตุหรือส่ิงที่ไม่คาดคดิได้ทกุเวลา โดยอากาศยานไร้นักบินจะทำ

ภารกิจในการส่งของหรือเวชภัณฑ์ที่จำเป ็นในการปฐมพยาบาล โดยวัตถุประสงค์ของงานวิจัยนี ้ค ือ การ

ออกแบบและสร้างอากาศยานไร้นักบินแบบข้ึนลงแนวดิ่งสำหรับงานส่งของหรือเวชภัณฑ์ รวมไปถึงการพัฒนา

ระบบตรวจจับเป้าหมายเพื่อการส่งของหรือเวชภัณฑ์และการลงจอด และมีขอบเขตวิจัยดังน้ี 1.อากาศยานไร้

นักบินข้ึนลงแนวดิ่งโดยสามารถทำภารกิจบินในรัศมีไม่เกิน 5 km น้ำหนักบรรทุก ไม่ต่ำกว่า 0.5 กิโลกรัม 2.

ระบบตรวจจับหาคนที่นอนอยู่กับพื้นหรือต้องการความช่วยเหลือและสัญญาลักษณ์ที่ต้องการความช่วยเหลือ

จากอากาศยานไร้นักบิน จากการดำเนินงานผลงานวิจัยได้ทดสอบเก็บข้อมูลการบินจากโดรนสำหรับการ

ตรวจจับมนุษย์และพาหนะทางอากาศในความสูงต่างๆ ทำการทดสอบการตรวจจับมนุษย์ มอเตอร์ไซด์ และ

รถยนต์ แต่อย่างไรก็ตามในส่วนของการตรวจจับมนุษย์น้ันค่อนข้างทำได้ยากกว่า อีกส่ิงที่เป็นข้อจำกัดของ

โครงงานคือ ข้อจำกัดด้านฮาร์ดแวร์ของชุดกล้องถ่ายภาพที่มีความละเอียดอยู่ที่ประมาณ 1280 x 720 pixels 

เท่าน้ัน  ทำให้เมื่อบินสูงแม้ว่าโดรนจะมองเห็นครอบคลุมพื้นทีไ่ดม้ากกว่า แต่ก็ทำใหม้องเห็นวัตถุหรือมนุษย์ใน

ขนาดที่เล็กลงมากผกผันกันไปด้วยยากต่อการตรวจจับและแยกแยะวัตถุ 

 

คำสำคัญ : การเรียนรู้ของเครื่อง, อากาศยานข้ึนลงแนวดิ่ง, อากาศยานไร้คนขับ 
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The development of aircraft for delivering goods or medical supplies, for instance, for 

use in currently popular events such as health-oriented running activities, is ongoing. These 

events are consistently organized in every province of Thailand or in vari ous formats where 

crowds gather, increasing the potential for accidents or unforeseen incidents at any time. The 

pilotless aircraft will undertake the mission of delivering essential goods or medical supplies 

required for immediate aid. 

The objective of this research is to design and construct a vertical take-off and landing 

unmanned aerial vehicle dedicated to the delivery of goods or medical supplies. This includes 

the development of target detection systems for delivering goods or medical supplies and for 

landing. The research scope encompasses the following: 

1 .  Creation of an unmanned aerial vehicle capable of vertical take-off and landing 

within a 5 km radius, carrying a payload of at least 0.5 kilograms. 

2 .  Implementation of a system to detect individuals lying on the ground or requiring 

assistance, signaling the need for help to be provided by pilotless aircraft. 

As a result of this research, we conducted tests involving the collection of flight data 

from drones to detect humans and other aerial vehicles at various altitudes. Testing involved 

the detection of humans, motorcycles, and cars. However, human detection proved more 

challenging. Another limitation of the project is the hardware constraints of the camera set, 

which has a resolution limited to 1280 x 720 pixels. This limitation means that at higher 

altitudes, the drone can cover a larger area but reduces the visibility of objects or humans, 

making them appear much smaller and consequently more challenging to detect and 

differentiate. 
 

Keywords : Machine Learning, Vertical Take-Off, and Landing (VTOL), Unmanned 

Aerial Vehicle 
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บทที่  1  

บทนำ 

 เทคโนโลยีอากาศยานไร้นักบินถูกนำมาใช้อย่างกว้างขวางในภารกิจต่างๆ อาทิ งานการสำรวจพื้นที่ 

งานบรรเทาสาธารณภัย งานพยากรณ์อากาศ เป็นต้น หน่ึงในรูปแบบอากาศยานไร้นักบินที่ไดร้ับความนิยมใน

การนำมาใช้ปฏิบัติใช้งานคือ อากาศยานไร้นักบินแบบขึ้นลงแนวดิ ่ง ( Vertical Take-Off and Landing: 

VTOL) เน่ืองจากข้อดีที่สามารถทำภารกิจข้ึนลงโดยไม่ต้องอาศัยทางวิ่งข้ึน-ลง (Runway) อีกทั้งยังสามารถทำ

ภารกิจได้ต่อเน่ืองยาวนานเหมือนกับเครื่องบินแบบปีกตรึง จึงสามารถทำภารกิจได้ในพื้นที่ขนาดใหญ่และไกล

ได้เป็นอย่างดี ดังน้ันผู้วิจัยจึงมีความคิดที่จะพัฒนาอากาศยานสำหรบัการส่งของหรอืเวชภัณฑ์ อาทิ ใช้ในงานที่

กำลังได้รับความนิยมในปัจจุบัน คือ งานวิ่งเพื่อสุขภาพในปัจจุบัน ซ่ึงมีการจัดอย่างต่อเน่ืองในทุกๆ จังหวัดของ

ประเทศไทย หรือการจัดงานในรูปแบบต่างๆ มีฝูงชนที่อาจเกิดอุบัติเหตุหรือส่ิงที่ไม่คาดคิดได้ทุ กเวลา โดย

อากาศยานไร้นักบินจะทำภารกิจในการส่งของหรือเวชภัณฑ์ที่จำเป็นในการปฐมพยาบาลใหแ้ก่ นักวิ่งมีปัญหา

สุขภาพขณะทำการวิ่งได้อย่างทันถ่วงที นอกเหนือจากน้ันนักวิจัยยังมีแนวคิดที่จะประยุกต์ใช้งานการตรวจจับ

คนที่ต้องการความช่วยเหลือด้วยเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ อาทิ คนที่กำลังนอนอยู่ที่ทุกคนวิ่ง หรือมองหา

สัญญาลักษณ์เมื่อมีคนต้องการความช่วยเหลือ ให้อากาศยานสามารถบินเข้าไปในพื้นที่เพื่ อส่ง ส่ิงของหรือ

เวชภัณฑ์ได้อย่างรวดเร็ว 
 

1.1 วัตถุประสงค์ของโครงการ 

1. ออกแบบและสร้างอากาศยานไร้นักบินแบบข้ึนลงแนวดิ่งสำหรับงานส่งของหรือเวชภัณฑ์ 

2. พัฒนาระบบตรวจจับเป้าหมายเพื่อการส่งของหรือเวชภัณฑ์และการลงจอด  
 

1.2 ขอบเขตของโครงการ 

 โครงการอากาศยานไร้นักบินข้ึนลงแนวดิ่งสำหรับการประยุกต์ใช้การเรียนรู้ของเครื่องในงานขนส่ง

เวชภัณฑ์ มีขอบเขตวิจัยดังน้ี 

1. อากาศยานไร้นักบินข้ึนลงแนวดิ่งโดยสามารถทำภารกิจบินในรัศมีไม่เกิน 5 km น้ำหนักบรรทุก 

ไม่ต่ำกว่า 0.5 กิโลกรัม 

2. ระบบตรวจจบัหาคนที่นอนอยู่กับพื้นหรือตอ้งการความช่วยเหลือและสัญญาลักษณท์ี่ตอ้งการ

ความช่วยเหลือจากอากาศยานไร้นักบิน 
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บทที่  2  

เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

2.1 การแผนแบบและสร้างอากาศยานไร้นักบินแบบข้ึนลงแนวดิ่ง 

การแผนแบบอากาศยาน ประกอบไปด้วยขั้นตอนหลายขั้นตอนโดยเริ่มตั้งแต่การวิเคราะห์ตลาด 

ความตั้งใจในการพัฒนาและวิจยัที่พรอ้มกับเทคโนโลยี การกำหนดภารกิจในการบิน แล้วจึงเริ่มวางแผนอากาศ

ยานเชิงแนวคิด (Conceptual Aircraft Design) ซ่ึงจะมีการคำนวณเพื่อให้ได้สมรรถนะที่กำหนดตามความ

ต้องการ ต่อมาจึงได้มีการแผนแบบอากาศยานเบื้องต้น โดยเริ่มมีการวิเคราะห์ละเอียดข้ึนในส่วนของอากาศ

พลศาสตร์ และโครงสร้างหลักของอากาศยาน โดยมีข้ันตอนสุดท้ายคือลงรายละเอียดข้ันสุดท้าย ตั้งแต่การ

กำหนดเลือกน๊อตหรือรีเวทที่เลือกใช้ การประกอบช้ินส่วนต่างๆ ของเครื่องบิน กันอย่างไร แล้วจึงทำการบิน

ทดสอบในรูปแบบต่างๆ 

 
รูปท่ี 1 แสดงบล็อกไดอะแกรมขั้นตอนการออกแบบอากาศยานแบบแนวคิด 
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โดยแนวทางในการแผนแบบอากาศยานแบบแนวความคิด มีข้ันตอนดังต่อไปน้ี 

  1. เป็นข้ันตอนในการกำหนดความต้องการในการนำไปใช้งานทางการเกษตรแบบแม่นยำให้

ชัดเจนและภารกิจที่ต้องการนำไปใช้ (Requirements) 

 2. เป็นข้ันตอนในการประเมินน้ำหนักครั้งที่ 1 (First Weight Estimate)  

 3. เป็นข้ันตอนในการคำนวณช่วงค่าตัวแปรทางสมรรถนะที่สำคัญ อาทิเช่น W/S, T/W 

CLmax เป็นต้น (Critical Performance Parameters) 

 4. เป็นข้ันตอนในการวางรูปร่างลักษณะ และขนาดของช้ินส่วนต่างๆ ของเครื่องบนิ 

(Configuration Layout) 

 5. เป็นข้ันตอนที่นำข้อมูลที่ละเอียดข้ึนจากคำนวณขนาดของข้ินส่วนต่างๆ และอุปกรณ์

ส่ิงของและลูกเรือทั้งหมดที่จะบรรทกุในอากาศยาน (Second Weight Estimate: Refined Weight 

Estimate) 

 6. เป็นข้ันตอนในการวิเคราะห์สมรรถนะของเครื่องบิน (Performance Analysis) 

 7. ข้ันตอนสุดท้าย คือ การหาค่าที่เหมาะสม (Optimization) 
      
2.2 ระบบตรวจจับวัตถุหรือสิ่งที่สนใจด้วยปัญญาประดิษฐ์ 

การพัฒนาระบบตรวจจับวัตถุแบ่งออกเป็น 2 ส่วน ส่วนแรกคือกระบวนการเรียนรู ้ของเครื ่อง 

(Machine learning) ให้รู้จักกับมนุษย์และยานพาหนะผ่านทางภาพถ่ายมุมสูง โดยใช้กระบวนการเรียนรูแ้บบ  

Supervised learning ท ี ่ผู ้พัฒนาต้องกำหนด input และ output ท ี ่แน่นอน โดยผลลัพธ์ที ่ต้องการจาก

กระบวนการน้ีคือ custom trained weights จากน้ันจะนำ weights น้ีไปใส่ในส่วนที่สองคือ YOLOv3 ซ่ึง

ค ือชุดซอฟแวร์ที่ใช้ประมวลภาพเพื่อตรวจจับวัตถุ สามารถตรวจจับได้มากกว่า 80 ร ูปแบบด้วย COCO-

Pretrained weight โดยอาศัยหลักการของ Convolutional Neural Network (CNN) อย่างไรก็ตาม ภาพ

มุมสูงจาก UAV ไม่สามารถตรวจจับดว้ย YOLOv3 ได้อย่างแม่นยำ หากใช้ weight จาก COCO-Pretrained 

weight ในโครงการน้ีจึงต้องสร้าง weight ข้ึนมาเอง 

 
รูปท่ี 2 แผนการดำเนินงานเพ่ือสร้างระบบตรวจจับวัตถุด้วย AI 
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รูปท่ี 3 หลักการทำงานของ YOLOv3 ซึ่งแบ่งเป็น 106 layers ใช้ในการตรวจจับวัตถุที่สนใจ 

 

 กระบวนการ Machine Learning แบ่งเป็น 4 ข้ันตอนต่อไปนี้ 

1. รวบรวมข้อมูลภาพถ่าย (Collection of Dataset) 

ในกระบวนการน้ีจะทำการรวบรวมภาพถ่ายมุมสูงจากอินเตอร์เน็ตรวมถึงการถ่ายภาพด้วย  UAV ให้

มากที่สุด โดยมีการปรับเปล่ียนมุมมองและความสูงรวมถึงความเข้มของแสงอีกด้วย โดยต้องมีภาพถ่ายของ

วัตถุที่สนใจไม่น้อยกว่า 500 ภาพ ใช้การบันทึกวิดีโอ จากน้ันภาพจะถูกดึงออกมาจากแต่ละเฟรมของวิดี โอ

อย่างอัตโนมัติตามโปรแกรมที่ตั้งค่าไว้ ทำให้มีความรวดเร็วในการรวบรวมข้อมูล 

  
รูปท่ี 4 ตัวอย่างภาพถ่ายมุมสูงของมนุษย์ในเวลากลางวันและมนุษย์ในเวลากลางคืน  

 

2. Annotation ด้วยซอฟแวร์ Supervisely 

การทำ Annotation คือกระบวนการบอก  Machine ว่าส่วนใดของภาพเป็นส่ิงที่ต้องสนใจ ตัวอย่าง

ภาพที่ 5 คือการล้อมกรอบวัตถุที่สนใจ โดยกระบวนการน้ีสามารถทำได้ด้วยซอฟแวร์ Supervisely 
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รูปท่ี 5 การทำ Annotation รูปของวัตถุที่สนใจในการตรวจจับ 

 

3. Data Augmentation ด้วยซอฟแวร์ Supervisely 

Data Augmentation คือกระบวนการเพิ่มปริมาณของ Dataset ให้มากข้ึนด้วยการปรับมุมของภาพ

ข ้อม ูลท ี ่ม ีอย ู ่  อาท ิ  vertical flip, horizontal flip และ  noise เพ ื ่ อป ้องก ันการ เกิด  Overfitting ของ

กระบวนการเรียนรู้ ซ่ึงทำให้ Invariance ของการตรวจจับมากข้ึน สามารถทำกระบวนการน้ีได้โดยใช้ Data 

Transformation Language (DTL) ในซอฟแวร์ Supervisely แสดงกระบวนการทำงานได้ดังรูปที่ 7 

 
รูปท่ี 6 กระบวนการ Data Augmentation ด้วยโปรแกรม Supervisely 
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4. Trained and Validation of Dataset 

กระบวนการ Trained and Validation of Dataset เป็นการทดสอบโมเดลเพื่อให้มั่นใจว่าไม่มีการ

เกิด overfitting ด ้วยการแบ่งข้อมูลออกเป็น 2 ส่วนตามกฎ 80/20 ของ Pareto [1] โดย 80% ใช้ในการ

เรียนรู้ (train) และอีก 20% ใช้ในการทดสอบ (validation) แสดงกระบวนการทำงานได้ดังรูปที่ 8 

การเร ียนรู ้อาศัยหลักการของ stochastic gradient descent algorithm โดยพารามิเตอรส์ำคัญ 

(Hyperparameter) ที่ต้องปรับคือ learning rate ส่งผลต่อการลู่เข้าของโมเดลซ่ึงมีค่าอยู่ระหว่าง 0 ถึง 1 

หากค่าน้ีน้อยเกินไปจะใช้เวลานานมากและไม่สำเร็จ หากค่าน้ีมากเกินไปจะเรียนรู้ได้เร็วข้ึนแต่จะมี  average 

loss มากตามไปด้วย ส่งผลต่อความแม่นยำในการตรวจจับวัตถุ พารามิเตอร์สำคัญที่ต้องปรับเพิ ่มอีกคือ  

epoch ส่งผลต่อการเกิด overfitting และ underfitting แสดงได้ดังรูปที่ 9 และ 10  

ในโครงการน้ีจะใช้หลักการ Transferring knowledge ซ่ึงเป็นการ train เลเยอร์ (Layer) ท้ายของ 

Convolutional Neural Network ใน YOLOv3 ให ้ร ู้จักกับมนุษย์และยานพาหนะแบบภาพมุมสูง เพื ่อให้

สามารถสร้างโมเดลได้จริง ไม่ใช้เวลาและฐานข้อมูลที่มากเกินไป  

 
รูปท่ี 7 กระบวนการ Trained and Validation ด้วยโปรแกรม Supervisely 
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รูปท่ี 8 ผลของ Learning rate ต่อ Loss 

 

 
รูปท่ี 9 แสดงตัวอย่างกราฟระหว่าง Loss และ Epoch เม่ือมีการลู่เข้าในการสร้างโมเดล 
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บทที่  3  

วิธีดำเนินการวิจัย 

3.1 ระเบียบวิธีวิจัย 

1. ศึกษาและออกแบบอากาศยานไร้นักบินข้ึนลงแนวดิ่ง 

2. เก็บข้อมูลวิดีโอคลิปเพื่อใช้ในการจัดเตรียม datasets ก่อนการทำ Training 

3. วิเคราะห์อากาศพลศาสตร์ โครงสร้าง เสถียรภาพ ด้วยคอมพิวเตอร์ 

4. นำ datasets ที่จัดเตรียมไว้มาทำ training โมเดล และทดสอบความแม่นยำของโมเดล  

5. สร้างอากาศยานตามที่ออกแบบและวิเคราะห์และทดสอบใช้งาน 

6. นำโมเดลของการเรียนรู้ของเครื่องที่ Training เสร็จแล้วมาทำสอบใช้งานจริงกับอากาศยาน 

7. ทดสอบการนำไปใช้ตามภารกิจที่ออกแบบ  

8. วิเคราะห์ผล ปรับปรุงแก้ไขให้ประสิทธิภาพสูงสุด ใช้งานง่าย ราคาถูก 
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3.2 แผนการดำเนินงานตลอดโครงการ 

กิจกรรม/ข้ันตอนการดำเนินการ เดือนที่ 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 

1.ศึกษาและออกแบบอากาศยานไรนั้กบินข้ึน

ลงแนวดิ่ง 

 

X X X          

2.การจ ัด เตร ียม datasets ก่อนการทำ 

Training 

 

X X X          

3.นำ datasets ที่จัดเตรียมไว้มาทำ training 

โมเดล และทดสอบความแม่นยำของโมเดล 

 

  X X X        

4 .สร ้ า งอากาศยานตามที ่ออกแบบและ

วิเคราะห์และทดสอบใช้งาน 

 

     X X X     

5. นำโมเดลของการเร ียนรู ้ของเคร ื ่ องที่  

Training เสร็จแล้วมาทำสอบใช้งานจริง กับ

อากาศยาน 

 

 

       X X    

6.ทดสอบการนำไปใช้ตามภารกิจที่ออกแบบ 

 

          X X 

 X แผนการดำเนินงาน      การดำเนินการจริง 
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บทที่  4  

ผลการวิจัย 

ช่วง 6 เดือนแรก 

ผลการการออกแบบตัวโดรนจะใช้โปรแกรม Solidwork ในการออกแบบเป็นหลัก ซ่ึงจะได้ผลการ

ออกแบบในข้ันตอน Conceptual design เป็นดังรูปต่อไปน้ี  
 

 
รูปท่ี 10 การออกแบบ Security Drone ในขั้นตอน Conceptual Design 

 

  หลังจากที่ทำการออกแบบโดรนในข้ันตอน Conceptual design หลังจากน้ันได้ทำรายการส่ิงของที่

จะต้องใช้แบบคร่าวๆ เพื่อประมาณน้ำหนักของตัวโดรน เช่น การเลือกใช้มอเตอร์ , วัสดุที่ใช้สร้างโดรน เป็นต้น 

การประมาณน้ำหนักของโดยเกิดจาก การช่ังน้ำหนักของอุปกรณ์ที่มีอยู่จริง และประมาณจาก specification 

ของอุปกรณ์ที่จะเลือกซ้ือในอินเทอร์เน็ต ซ่ึงน้ำหนักที่ประมาณได้อยู่ประมาณ 7.2 กิโลกรัม  
 

 
รูปท่ี 11 ตัวอย่างการประมาณน้ำหนักของชิ้นส่วนอุปกรณ์ 
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รูปท่ี 12 ตัวอย่างการเลือกใช้มอเตอร์ให้เหมาะสมกับใบพัด 

 

   เมื่อทำการประมาณน้ำหนักและกำลังของมอเตอร์เสร็จแล้ว ต่อไปก็ทำการคำนวณสมรรถนะ

ของโดรนโดยใช้โปรแกรม ecalc  
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รูปท่ี 13 ตัวอย่างการใช้เว็บ ecalc ในการหาสรรมถนะของโดรน 

 

  เมื่อคำนวณสรรมถะเสร็จแล้วจากน้ันก็ลง Detail design และได้มีการปรับแก้แบบโดรนตาม

คำแนะนำความพนักงานที่ปรึกษา จนได้แบบสุดท้ายเป็นดังรูปต่อไปน้ี 

 

รูปท่ี 14 การออกแบบ security drone ขั้นสุดท้าย 

 

รูปท่ี 15 การออกแบบ drone ขั้นสุดท้าย 

 

 เมื่อทำการออกแบบเสร็จแล้วจากน้ันก็ทำการส่ังซ้ืออุปกรณต์่างๆทีต่้องใช้ในการสร้างและประกอบโด

รน 
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รูปท่ี 16 ตัวอย่างการทำรายการเพ่ือสั่งซื้ออุปกรณ์ 

 

  เมื ่อได ้ของและอุปกรณ์ครบก็พร้อมที ่จะสร้างโดรน และมีชิ ้นส่วนบางชิ ้นจะต้องเขียน 

operation ในการทำการ CNC โดยใช้โปรแกรม Fusion 360  
 

 
รูปท่ี 17 ตัวอย่างการกัด CNC ของส่วนตรงกลางของโดรน 

 

  ทำการกัด CNC แผ่นคาร์บอน G10 เพื่อใช้ในการทำช้ินส่วนตรงกลางของโดรนและนำอปุ

กรณ์ต่างๆมาประกอบกันและทำการติดตั้งชุดไฟอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆเข้ากับตัวโดรน 



 21 

 

รูปท่ี 18 ชิ้นส่วนที่กัด CNC เสร็จและแขนของโดรนที่ประกอบใบพัดเรียบร้อย 

 

 
รูปท่ี 19 ชิ้นส่วนที่พร้อมจะประกอบเข้ากับโดรน 

 

 
รูปท่ี 20 ประกอบชิ้นส่วนต่างๆของโดรน 

 

  ในลำดับต่อไปเป็นการประกอบชุดไฟต่างๆเข้ากับตัวโดรน โดยจะมีพนักงานที่ปรึกษาคอย

ช่วยดูอยู่ตลอดเน่ืองจาก ยังไม่มีประสบการณ์ในการประกอบชุดไฟ อาจเกิดอันตรายได้ เมื่อทำการประชุดไฟ
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เสร็จแล้วก็พร้อมที่จะทดสอบการบินโดยมีพนักงานที่ปรึกษาเปน็คนทดสอบการบนิ และช่วยสอนการบินให้อีก

ด้วย 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 สามารถสรุป specification ของโดรนที่สร้างออกมาได้ดังน้ี 
 

รูปท่ี 21 การทดสอบโดรน 
 

  ชนิด : โดรนแบบ 4 ใบพัด 

  ความยาวของเส้นทแยงมุมของแขนโดรน : 1000 มิลลิเมตร 

  น้ำหนักที่ปราศจากน้ำหนักบรรทุก : 6.75 กิโลกรัม 

  เวลาในการบินสูงสุด : 15 นาที 

  ความเร็วสูงสุด : 10 เมตรต่อวินาที 

  น้ำหนักบรรทุกสูงสุด : 2.5 กิโลกรัม 
 

เมื่อทดสอบระบบทุกอย่างครบ ก็จะต้องเขียนคู่มือในการตรวจเช็คสภาพโดรนก่อนข้ึนบินและหลังข้ึน

บิน พน้อมกับเอกสารการใช้อุปกรณ์ต่างๆ  

เมื่อทดสอบระบบทุกอย่างครบ ก็จะต้องเขียนคู่มือในการตรวจเช็คสภาพโดรนก่อนข้ึนบินและหลังข้ึน

บิน พน้อมกับเอกสารการใช้อุปกรณ์ต่างๆ  

รูปภาพท่ี 1 security drone ท่ีสร้างเสร็จแล้ว 
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รูปท่ี 22 ตัวอย่างขั้นตอนการเสียบแบตเตอร่ีก่อนทำการบิน 

 

ทำการทดสอบความกว้างของเลนส์กล้องว่าสามารถเห็นภาพได้กว้างขนาดไหนโดยจะทำการเก็บระยะ

ที่เห็นจากกล้องวัดกับขนาดจริงตามระยะความสูงที่บินโดรนได้ ซ่ึงจะเรียกการทดสอบน้ีว่าการทดสอบหา 

Field of view ของกล้อง แสดงผลลัพธ์การทดสอบดังรูปด้านล่าง 
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รูปท่ี 23 แสดงผลลัพธ์การทดสอบการหาขนาดความกว้างของมุมกล้อง 

 

การดำเนินงานช่วง 6 เดือนสุดท้าย 

นำโดรนที ่ได้พัฒนามาทำการติดกล้อง optical zoom ตรงกลาง โดยกล้องต ัวนี ้มาพร้อมกับชุด 

gimbal ที่สามารถหมุนในแนวก้มเงยและหันซ้ายขวาได้ แต่อย่างไรในการทดสอบน้ีเราจะทำการยึดตำแหน่ง

กล้องให้มองตั้งฉากกับพื้นโดยชุด gimbal จะทำหน้าที่รักษาเสถียรภาพและลดการส่ันของภาพ 
 

  
รูปท่ี 24 โดรนที่ได้พัฒนามาทำการติดกล้อง optical zoom 

 

จากน้ันจึงได้ทำการบินทดสอบอากาศยาน เพื่อทำการปรับจูนชุดควบคุมให้สามารถควบคุมได้ตาม

ความต้องการของนักบิน  
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รูปท่ี 25 ผลการบินทดสอบตามลิงค์วิดีโอต่อนี้ https://youtu.be/obDn0z74yDI 

 

ทำการบินอัดวีดีโอเพื่อบันทึกภาพของมนุษย์เพื่อที่จะนำไปทำ Dataset เก่ียวกับมนุษย์ว่า มุมมองที่โด

รนเห็นมนุษย์น้ันเป็นอย่างไร เพื่อนำไปสอนระบบ AI ให้ตรวจจับได้ว่ามีมนุษย์อยู่ในพื้นที่ขณะที่ทำภาระกิจอู่

น้ันเอง โดนการสอนระบบ AI จะใช้เว็บ Supervisely ซ่ึงเป็น Opensource สามารถเข้าไปใช้ได้ฟรีไม่เสีย

ค่าใช้จ่าย  
 

 
รูปท่ี 26 ตัวอย่างภาพจากกล้องวิดีโอที่ทำการบันทึกไว้ 

 

https://youtu.be/obDn0z74yDI
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รูปท่ี 27 การทดสอบการตรวจจับวัตถุด้วยปัญญาประดิษฐ์ 

 

ในการบันทึกวิดีโอได้ทำการเก็บลักษณะการนอนหรือน่ังในหลากหลายรปูแบบ และหลากหลายความ

สูงตั้งแต่ 15 เมตรไปจนถึง 50 เมตร แต่อย่างไรก็ตามจากข้อมูลที่บันทกึจะเห็นว่าย่ิงบินสูงจะทำให้การเหน็

ลักษณะของคนในลักษณะต่างๆ ทำได้ยากข้ึน แม้ดูด้วยตาเปล่าก็ตาม  
 

โดยทางเว็บ Supervisely เรานำรูปภาพจากวิดีโอที่เราเก็บดำเนินการตัดออกมาเป็นช็อตโดยกำหนด 

framerate ทุกๆ 1 วินาที แล้วเราจะต้องมาคอยบอกว่าในภาพมนุษย์อยู่ตรงไหนในทุกๆภาพจากน้ัน และใช้

เทคนิคการกำหนดความสว่างและการหมุนภาพที่ label ในมุมต่างๆ เพื่อเพิ่มจำนวนคลาสให้มีขนาดเพิ่มข้ึน 

โดยแบบออกเป็น การตรวจจับมนุษย์ท่าเดิน มนุษย์ท่าน่ังหรือนอน มอเตอร์ไซด์ และรถ ทั้งหมดจำนวน 4 

คลาสย่อย และจึงได้นำข้อมูลที่จัดเตรียมมาทำการสอนในระบบ ซ่ึงเมื่อสอนเสร็จแล้วจะได้ไฟล์ weight เพื่อ

นำไปใช้ในการทำงานได้เลย แต่ในช่วงเวลาการสอนจะเร็วหรือช้าข้ึนอยู่กับจำนวน Dataset ที่เราใส่เข้าไปใน

เว็บไซต์ ผลลัพธ์ที่ได้สามารถตรวจจับมนุษย์ในระยะที่ไม่เกิน 20 เมตร ได้เป็นอย่างดี ซ่ึงเป็นข้อจำกัดด้าน

ฮาร์ดแวร์ส่วนของความละเอียดของภาพ  
 

 
รูปท่ี 28 ตัวอย่างการตรวจจับมนุษย์ 
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รูปท่ี 29 ตัวอย่างผลการตรวจจับมนุษย์ https://youtu.be/VAWStqY7n6o 

 

นอกเหนือจากน้ันนักวิจัยยังได้ทดสอบบินที่ความสูง 15 เมตร ซ่ึงเป็นความสูงที่ตรวจจับมนุษย์ได้

แม่นยำที่สุด มาทดสอบทำระบบโดรนบนิติดตามมนุษย์ และดูท่าทางการเดินหรือนอนของมนุษย์เพื่อแจ้งเตือน

ขอความช่วยเหลือ  
   

 
รูปท่ี 30 ตัวอย่างผลการทดสอบการบินติดตามมนุษย์ https://youtu.be/pniiS7GyEAM 

 

 

 

 

 

 

https://youtu.be/VAWStqY7n6o
https://youtu.be/pniiS7GyEAM
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บทที่  5  

สรุปผลการวิจัย อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

ทางคณะผู้วิจัยได้ดำเนินการออกแบบโดรนและทำการสร้างโดรนต้นแบบพร้อมทดสอบบินได้ผลการ

บินเป็นที่น่าพอใจ โดยน้ำหนักที่ปราศจากน้ำหนักบรรทุก : 6.75 กิโลกรัม เวลาในการบินสูงสุด : 15 นาที 

ความเร็วสูงสุด : 10 เมตรต่อวินาที น้ำหนักบรรทุกสูงสุด : 2.5 กิโลกรัม และได้ทดสอบเก็บข้อมูลการบินจาก

โดรนสำหรับการตรวจจบัมนุษย์และพาหนะทางอากาศในความสูงต่างๆ และทำการทดสอบการตรวจจับมนุษย์ 

มอเตอร์ไซด์ และรถยนต์ ได้ผลเป็นที่น่าพอใจ แต่อย่างไรก็ตามในส่วนของการตรวจจับมนุษย์น้ันค่อนข้างทำได้

ยากกว่า เน่ืองจากเมื่อโดรนบินที่ความสูงทำให้เห็นมนุษย์มีลักษณะที่ค่อนข้างเล็กมากจนมองไม่เห็นลักษณะ

ท่าทางที่ชัดเจน อีกทั้งในการบินเก็บข้อมูลการบินมีความยากลำบาก แข่งกับเวลาและสภาพอากาศ ทำให้ได้

จำนวนลักษณะและท่าทางการเคล่ือนที่ที่ไมม่ากพอ โดยได้นักศึกษาสาขาวิชาวิศวกรรมอากาศยาน เข้ามาช่วย

เก็บข้อมูลและเป็นตัวอย่างในการทำท่าทางตา่งๆ อีกส่ิงที่เป็นข้อจำกัดของโครงงานคือ ข้อจำกัดด้านฮาร์ดแวร์

ของชุดกล้องถ่ายภาพที่มีความละเอียดอยู่ที่ประมาณ 1280 x 720 pixels เท่าน้ัน  ทำให้เมื่อบินสูงแม้ว่าโดรน

จะมองเห็นครอบคลุมพื้นที่ได้มากกว่า แต่ก็ทำให้มองเห็นวัตถุหรือมนุษย์ในขนาดที่เล็กลงมากผกผันกันไปด้วย

ยากต่อการตรวจจับและแยกแยะวัตถุ 

 

 

 

 

 

 

    (ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.สุรเดช ตัญตรัยรัตน์) 

หัวหน้าโครงการ 

 

 

 
 


