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 การส ารวจพื้นที่ที่มนุษย์ไม่สามารถเข้าถึงได้นั้น เป็นเรื่องท้าทายทางวิศวกรรม ในการแก้ปัญหา
นี้ มีวิธีการมากมายที่มนุษย์เราคิดค้นขึ้น  หนึ่งในวิธีการแก้ปัญหาดังกล่าวคือ การสร้างรถอัตโนมัติไร้
คนขับ ซึ่งสามารถเข้าส ารวจถึงจุดที่อันตรายที่มนุษย์ไม่สามารถเข้าถึงได้ ทั้งที่แคบ ที่มีก๊าซพิษและ
สถานที่ล าบากแก่การเข้าถึงอื่นๆ รถอัตโนมัติไร้คนขับสามารถน ามาใช้ประโยชน์ได้หลายอย่าง เช่น รถ
ส ารวจ รถสอดแนมทางทหาร รถขนส่งอุปกรณ์ต่างๆในอุตสาหกรรม  อ านวยความสะดวกสบายแก่
มนุษย์ ปัจจุบันมีการพัฒนารถอัตโนมัติไร้คนขับน ามาใช้งานจริงได้แล้ว แต่ยังคงมีราคาแพงและใช้งาน
ในวงจ ากัด โครงงานนี้จึงมุ่งเน้นศึกษาออกแบบ รถยนต์จ าลองไร้คนขับที่น าทางด้วยระบบ GPS โดยมี
พื้นฐานจากรถยนต์จ าลองบังคับวิทยุ เป็นแบบจ าลองส าหรับสร้างรถอัตโนมัติไร้คนขับ หรือ
ยานพาหนะไร้คนขับอื่นๆต่อไป การด าเนินโครงงานนี้จะช่วยสร้างทางเลือกในการใช้งานพาหนะไร้
คนขับที่มีราคาไม่แพง เพื่อใช้ให้เกิดการใช้งานที่แพร่หลายมากขึ้น 
 ผลและบทสรุป รถยนต์จ าลองไร้คนขับที่สร้างขึ้น  สร้างขึ้นจากพื้นฐานของรถบังคับวิทยุไฟฟ้า
ขนาดประมาณ 30×40 ซม. สามารถเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งต่างๆได้ตามที่ก าหนดโดยคลาดเคลื่อนไม่
เกินรัศมี 3 เมตร ก าหนดต าแหน่งการเคลื่อนที่ต่างๆโดยผ่านการโปรแกรม Arduinoเวลาท าการ
ประมาณได้ 15 นาทีเช่นเดียวกับรถบังคับวิทยุพื้นฐานทั่วๆไป สามารถติดตั้งอุปกรณ์เสริมเพิ่มเติม เช่น 
กล้องถ่ายภาพหรืออุปกรณ์สื่อสาร เป็นต้น เพื่อการใช้ประโยชน์อ่ืนๆได้ 
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Abstract 

 Quad rotor is a useful tool for military enforcement, commercial use, or even 
research platform to test the characteristic of quad rotor such as properties’ of motor 
or flight control. Practically, quad rotor is tested in the atmosphere which might be 
destroyed by misbalance. Otherwise, quad rotor can be tested measuring all data using 
testing platform which must be cheaper, safer, and can vary the size of quad rotor. 

That’s why quad rotor testing platform is the better way to test the 
characteristic of quad rotor. The quad rotor mainly consists of a frame body, propeller, 
motors, and controller. In order to find the characteristic of each motors of quad rotor, 
we have created the force instrument composed with the load-cell to measure thrust 
and torque, collect all data and receive its characteristic parameters. To find the 
movement of quad rotor, we mounted the gyroscope on the quad rotor testing 
platform to measure the attitude of quad rotor which angle does it goes.  

Based on the tested results, our instruments can be used to measure the 
characteristic of each motor and the attitude of quad rotor. The motor testing results 
that came out is slightly difference from the value that it should be. The problem is 
occurred may because of some interference such as vibration. Furthermore, the result 
of the attitude of the testing platform gives us the acceptable data approached the 
data of the reference device. 
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background of research project including research objective and scope, research 
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