
การพฒันาระบบการถ่ายภาพทางอากาศ 

   ด้วยโดรนคอปเตอร์  4 ใบพดั  

 

Development of aerial photography  

   with Drone Quad Copter 



นายณัฐวุฒิ พทิกัษ์เนตศิาสตร์    รหัสประจําตวั  544282113 

นายนภสินธ์ุ ผวิขาว     รหัสประจําตวั  544282121 

นายวรพจน์ กระทุ่มนัด    รหัสประจําตวั  544282133 

อาจารย์ทีป่รึกษาปริญญานิพนธ์  

อาจารย์บพติร     ไชยนอก  อาจารย์ทีป่รึกษา 

อาจารย์อรรถพล   พลานนท์  อาจารย์ทีป่รึกษา 

 



ทีม่าและความสําคญัของปัญหา 

 

 ปัจจุบนัมีการสร้างหุ่นยนตใ์นหลายรูปแบบเพื่อใหใ้ชง้านทั้งใน

ภาคพ้ืนดินและภาคพื้นอากาศ จึงมีการนาํไปใชใ้นกิจการหลายดา้นโดรน 

คอปเตอร์  มีหลายรูปแบบโดยเรียกช่ือตามใบพดั สาํหรับรุ่นท่ีจะพฒันา

สาํหรับโครงงานน้ีคือ โดรนคอปเตอร์แบบ 4 ใบพดั แมจ้ะมีราคาค่อนขา้ง

สูง แต่ความสามารถในการใชง้านยงัไม่ดีเท่าท่ีควร เช่น ความจุของ

แบตเตอร่ีนอ้ย รวมถึงระยะของสญัญาณวิทยซ่ึุงควบคุมไดไ้ม่ไกลนกั 

 

 



 ดั้งนั้น คณะทาํงานจึงไดพ้ฒันาโดรนคอปเตอร์แบบ 4 ใบพดั 

เพื่อให้มีศกัยภาพท่ีสูงข้ึนและราคาเหมาะสมในการใชง้าน นอกจากน้ี ยงั

ไดป้รับแกไ้ขแบตเตอร่ีให้ใชง้านไดน้านข้ึน ระยะของการควบคุมไดไ้กล

กว่า เพิ่มเติมในส่วนของการบงัคบัโครนคอปเตอร์ 4 ใบพดัดว้ย

คอมพิวเตอร์ การนาํเสนอภาพแบบ Real Time แสดงภาพบนคอมพิวเตอร์   

 

ทีม่าและความสําคญัของปัญหา (ต่อ) 

 



วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

 

1. เพื่อพฒันาโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดัใหมี้ประสิทธิภาพในดา้นการใชง้าน 

2. เพื่อเรียนรู้การควบคุม การสัง่การอุปกรณ์ ไมโครคอนโทลเลอร์ 

Arduino โดยผา่นคอมพิวเตอร์ 

3. เพื่อพฒันาการถ่ายภาพทางอากาศโดยใชโ้ดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดัในการ

ถ่ายวีดีโอ 

 



ขอบเขตของโครงงาน 

 

1. ใชค้อมพิวเตอร์ในการบงัคบัโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

2. ระยะการควบคุมสญัญาณในการบงัคบัไม่นอ้ยกวา่ 150 เมตร เฉพาะท่ีโล่ง 

3. ระยะเวลาในการทาํงาน ไม่นอ้ยกวา่ 20 นาที 

4. ถ่ายภาพวีดีโอเป็นแบบเรียลไทม ์(สถานการณ์จริง) 

5. ใชไ้มโครคอนโทลเลอร์ Arduino Mega 2560 ในการควบคุมการทาํงานของ

โดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 



ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

 

1.สามารถนาํโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดัไปใชง้านไดจ้ริงในการถ่ายวีดีโอ

จากมุมสูง 

2.ใหบุ้คคลท่ีสนใจไดม้าศึกษาขั้นตอนการสร้างโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั

และโครงงานวิจยั 

3.สามารถนาํมาแสดงในงานวิชาการหรืองานวิทยาศาสตร์ 

  



ขั้นตอนการดาํเนินงาน 

1. ศึกษาการทาํงานของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั  

2. ศึกษาโครงสร้างและอุปกรณ์ของโดรนครอปเตอร์ 4 ใบพดั 

3. ออกแบบและพฒันาโครงสร้างของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

4. ทดสอบการทาํงานของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั  

5. ปรับปรุงแกไ้ข 



การแบ่งหน้าที่ 

นายณฐัวุฒิ พทิกัษ์เนติศาสตร์  นายนภสินธ์ุ ผวิขาว นายวรพจน์ กระทุ่มนัด  

-ศึกษาและรวบรวมขอ้มูล

เก่ียวกบับอร์ด Arduino Mega 

2560 

-ศึกษาการทาํงานและอุปกรณ์

ท่ีเก่ียวขอ้งกบัโดรนคอปเตอร์ 

4 ใบพดั 

-ประกอบโดรนคอปเตอร์ 4 

ใบพดั 

 

-ศึกษาการทาํงานและอุปกรณ์

ท่ีเก่ียวขอ้งกบัโดรนคอปเตอร์ 

4 ใบพดั 

-ทดสอบการทาํงานของ 

โดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

-ทดสอบโปรแกรมควบคุม

การทาํงานของโดรนคอป

เตอร์ 4 ใบพดั 

 

-ออกแบบโครงสร้างและอุปกรณ์

ของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

-ประกอบอุปกรณ์ของโดรนคอป

เตอร์ 4 ใบพดั 

-จดัทาํเอกสาร 

-ทดสอบการทาํงานของ 

โดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

 



ความก้าวหน้าเทอม 1 

1. พฒันาโครงสร้างของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

2. โดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดัสามารถบินไดโ้ดยใชรี้โมทคอนโทรลเป็นตวั 

     ควบคุม 

  

 



ความก้าวหน้าเทอม 2 

1. ติดกลอ้งถ่ายภาพวีดีโอใหก้บัโดรนคอปเตอร์4ใบพดั 

2. ถ่ายภาพวีดีโอแบบเรียลไทมส่์งภาพมายงัคอมพิวเตอร์ 

3. ควบคุมโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดัดว้ยคอมพิวเตอร์ 



ส่วนประกอบในแต่ละช้ัน ของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

1.ชั้นบนสุดจะเป็นส่วนของบอร์ด 

2.ขั้นท่ีสองจะเป็นส่วนของ สปีดคอนโทรล 

3.ชั้นท่ีสามจะเป็นส่วนของการต่อแขน 

   ของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

4.ชั้นท่ีส่ี เป็นส่วนของแบตเตอร์ร่ี 



ศึกษาโครงสร้างและอุปกรณ์ 

แขนของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

เป็นหลอดอลมิูเนียมท่ีดีท่ีสามารถนาํมาใชเ้พ่ือสร้างเป็นแขน 

ของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั   มีขนาด = 12 cm. x 1.9 cm. x 1.9 cm  

 



 แผน่อคิลิค "Acrylic"เป็นแผน่พลาสติกเรียบ คุณสมบติัพิเศษ คือ มี

นํ้าหนกัเบา สามารถทนแรงกระแทกไดดี้กวา่กระจกโดยความหนาของแผน่จะ

เป็นปัจจยัท่ีแปรผนัโดยตรงกบัการทนแรงกระแทก   ขนาดความหนาของ

แผน่อะครีลิคมีตั้งแต่ 2 มิลลิเมตร - 100 มิลลิเมตร 

แผ่นอคลิคิ  



ฐานรองสําหรับโดรนครอปเตอร์ 4 ใบพดั  

 เรานาํลกูเทนนิสมาเจาะ รูเพ่ือรัดสายเคเบิลไทร์ เขากบัส่วนแขนของโดรน- 

คอปเตอร์ 4 ใบพดัเพ่ือเป็นการรองรับการกระแทกของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั  



มอเตอร์บัสเลส  BP A2217-9 / 950 kv ใชม้อเตอร์ บสัเลส ทั้งหมด 4 ตวั 

มอเตอร์ชนิดบสัเลส คือมอเตอร์ชนิดไม่มีแปรงถ่าน มอเตอร์ชนิดน้ีขดลวดจะ

อยูน่ิ่ง แต่ส่วนท่ีเป็นแม่เหลก็จะเป็นตวัหมุนแทน  

มอเตอร์บัสเลส  



สปีดคอนโทรล fly fun 30 A  เป็นตวัควบคุมความเร็วของมอเตอร์จะรับคาํสั่งมา

จาก Board แลว้จะจ่ายไฟเล้ียงจาก Battery ไปใหก้บัมอเตอร์ตามคาํสั่งครับ คือจะ

มีการจ่ายกระแสนอ้ยหรือข้ึนอยูก่บัคาํสั่งท่ีรับมาจาก  Board อีกทีหน่ึง 

ใชท้ั้งหมด 4 ตวั เพราะ speed control 1 ตวั สามารถควบคุมมอเตอร์ได ้1 ตวั 

สปีดคอนโทรล 



ใบพดั ของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั  

ขนาด ยาว 12 เซนติเมตร ใชท้ั้งหมด 4 ใบ แบ่งเป็น CW 2 ใบพดั คือใบพดัท่ีหมุนทวน 

เขม็นาฬิกา และ CCW 2 ใบ คือใบพดัท่ีหมุนตามเขม็นาฬิกา 

ใบพดั 



เคร่ืองรับสัญญาณวทิยุ (Receiver)  

Receiver คือ อุปกรณ์ท่ีใชส้ําหรับรับสัญญาณจากเคร่ืองส่ง แลว้ทาการแปลง

สัญญาณเพ่ือไปควบคุม การทาํงานของ Servo Motor หรือ Speed Control ของแต่

ละช่องสัญญาณ ประกอบดว้ยเสาอากาศและ แผงวงจรไฟฟ้า เพ่ือคอยรับสัญญาณ

จากเคร่ืองส่ง เพ่ือใหม้อเตอร์ทาํงาน 



บอร์ด Arduino mega 2560 

 Arduino Mega 2560 บอร์ดรุ่นใหญ่ในของตระกลู Arduino มีคุณสมบติั

ต่างๆ เพ่ิมข้ึนจาก Arduino Uno R3 ใชชิ้พ ATmega2560 ท่ีมีหน่วยความจาํแฟลช 

256 KB แรม 8 KB ใชไ้ฟเล้ียง 7 ถึง 12 V แรงดนัของระบบอยูท่ี่ 5 V มี Digital Input 

/ Output มากถึง 54 ขา (เป็น PWM ได ้14 ขา) มี Analog Input 16 ขา Serial UART 4 

ชุด I2C 1 ชุด SPI 1 ชุด เขียนโปรแกรมบน Arduino IDE และโปรแกรมผา่น USB 



Aero Quad Shield v2.1.2 

เป็น shield ท่ีใชส้าํหรับต่อกบั บอร์ด Arduino mega 2560 เพ่ือความสะดวกในการ 

ต่อสายสัญญาณของมอเตอร์ และสัญญาณของ Receiver 

Aero Quad Shield  



3.3 V 
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 V

 

5 V 

G
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D
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SCL 

Arduino Mega 2560 

AeroQuad Shield V2.1.2 

9DOF IMU 

Battery Lipo 

การเช่ือมต่อของอุปกรณ์ 



การเช่ือมต่อของอุปกรณ์ (ต่อ) 

Speed control M 4 

Speed control M 3 

Speed control M 2 

Speed control M1 

Battery Lipo 
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Receiver 



ส่วนของโปรแกรม  

โปรแกรมAeroQuadConfigurator_v3.2Win เป็นโปรแกรมไว ้กาํหนดค่า การทาํงาน

ของ โดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

1.ส่วนน้ีเป็นการเลือกรูปแบบและลกัษณะการบินของโครนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 

และเลือกอุปกรณ์ท่ีเราใชเ้พ่ือตั้งค่าลงในโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 



ส่วนของโปรแกรม(ต่อ)  

2. Vehicle Status ส่วนน้ีใชเ้พ่ือดูพ้ืนฐานของการส่งสัญญาณบงัคบัวา่ทิศ

ทางการบินถกูตอ้งและช่วยในการเตรียมพร้อมของการข้ึนบิน 



ส่วนของโปรแกรม (ต่อ) 

3. Motor Commands ส่วนน้ีเป็นการเลือกระบุการทาํงานของ มอเตอร์แต่

ละตวัเพ่ือใหแ้น่ใจวา่ มอเตอร์ทาํงานอยา่งถูกตอ้งและดูทิศทางการหมุนของ

มอเตอร์ 

 

 



การทาํงานของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั  

Arduino & Aero quad 

shield  

รีโมท

คอนโทรล 

receiver 

speed control 3 

speed control 4 

speed control 2 

speed control 1 M1 

M2 

M3 

M4 



การดดัแปลงโครงสร้าง 

 เน่ืองจากคณะผูจ้ดัทาํได ้ทดสอบการบินเป็นเหตุใหท้ราบถึงปัญหาท่ีเกิดข้ึน 

ในส่วนของโครงสร้างจึงทาํใหเ้ราไดถ้อดชุดอุปกรณ์ทั้งหมดออกแลว้วิเคราะห์ปัญหา

วา่เกิดจากอะไร จึงไดค้าํตอบวา่โครงสร้างของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั ยงัแขง็แรงไม่

พอต่อการรับนํ้ าหนกั เราถึงไดเ้ปล่ียนในส่วนของแขนจากอลูมิเนียม ขนาด 1.5 cm

เป็น อลูมิเนียม ขนาด 1.9 cm อีกส่วนหน่ึงคือแผน่ยดึแขนจากอลูมิเนียมหุม้พลาสติก

เปล่ียนเป็นแผ่นอคิลิคแทน และส่วนสุดทา้ยคือเปล่ียนในส่วนของขารับนํ้ าหนกัจาก

ขาอลมิูเนียมหุม้พลาสติกเป็นลกูเทนนิสแทนเน่ืองจากมีความยดืหยุน่มากกวา่ 



อุปกรณ์ทีถ่อดออก 

รูปที ่1 และ 2 ส่วนของโครงสร้าง 



รูปที ่3 ส่วนของสปีดคอนโทรล รูปที ่4 ส่วนของมอเตอร์และใบพดั 

อุปกรณ์ทีถ่อดออก (ต่อ) 



รูปที ่4 ชุดควบคุม บอร์ด Aduino mega2560 รูปที ่5 ส่วนของตัวรับสัญญาณ 

อุปกรณ์ทีถ่อดออก (ต่อ) 



อุปกรณ์ทีถ่อดออก (ต่อ) 

รูปที ่7 ภาพรวมอุปกรณ์ทั้งหมด 



อุปกรณ์ทีต่ดิตั้งเข้าไปใหม่ 

รูปที ่8 แผ่นอคลิคิทีต่่อเข้ากบัแขนอลูมเิน่ียมขนาด 6/8” 



อุปกรณ์ทีต่ดิตั้งเข้าไปใหม่ (ต่อ) 

รูปที ่9 ส่วนขาโดยใช้ลูกเทนนิสต่อเข้ากบัแขนของโดรนคอปเตอร์ 4 ใบพดั 



รูปที ่10 ตดิตั้งอุปกรณ์ทั้งหมดพร้อมทดสอบ 

อุปกรณ์ทีต่ดิตั้งเข้าไปใหม่ (ต่อ) 



ทดสอบการบิน 

วดีโีอนี ้ถ่ายเมือ่วนัที ่5 ตุลาคม พ.ศ. 2557  



ส่วนทีอ่าจารย์แต่ละท่านได้เสนอแนะ 

- การต้ังคาแบตเตอรี่เพ่ือปองกันแบตเตอรี่หมดกลางอากาศ 

- การปองกันสัญญาณรบกวน (ถามี) 

- 9D0F มีหนาท่ีทําอะไร  

- 9D0F การโปรแกรมยังไง ตั้งคายังไง เชนเอียงซายโคดจะเปนยังไงเพ่ือปรับ

ใหมันสมดุล   

- น้ําหนัก  

- SCL และ SDA คืออะไร ,ขอมูล 

- เรื่องกลอง ควรใชกลองท่ีเฉพาะท่ีสามารถติดตอสื่อสารกับอดูโนได  

 



จบการนําเสนอ 

ขอขอบคุณ 

อาจารย์และผู้เยีย่มชม 
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