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บทคัดย่อ 
 บทความน้ี เป็นการน าเสนอวิธีการควบคุมต าแหน่ง (Position Control) ของอากาศยาน 4 ใบพัด 
(Quadrotor) โดยใช้ระบบการเห็นภาพ (Vision System) โดยบทความน้ีจะกล่าวถึงการออกแบบแผ่นเป้าหมาย 
(Landing Target) ท่ีใช้ส าหรับการควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั โดยใช้ระบบการเห็นภาพ จากนั้น
น าเสนอล าดบัขั้นตอนการตรวจจบัภาพแผน่เป้าหมาย เพ่ือน าภาพท่ีไดม้าท าการประมาณค่าต าแหน่งของอากาศยาน 
4 ใบพดั เทียบกบัแผ่นเป้าหมาย  ค่าท่ีไดจ้าการประมาณค่าต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั จะถูกน ามาใชใ้นการ
ควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั ในงานวิจยัน้ีท าการทดสอบโดยใหอ้ากาศยาน 4 ใบพดั ท าการบินรักษา
ต าแหน่งจุดศูนยก์ลางของแผ่นเป้าหมายตลอดเวลาและท าการบันทึกผล โดยผลท่ีไดจ้ากการทดสอบแสดงถึง
ประสิทธิภาพของล าดบัขั้นตอนการจบัภาพแผ่นเป้าหมาย และประสิทธิภาพของการควบคุมต าแหน่ง (Position 
Control) ของอากาศยาน 4 ใบพดั ซ่ึงผลท่ีไดจ้ากการควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั มีค่าความผิดพลาดอยู่
ท่ี 2   cm  และผลจากงานวิจยัน้ีสามารถน าไปใชใ้นการลงจอดอตัโนมติัของอากาศยาน 4 ใบพดั โดยใชร้ะบบการ
เห็นภาพต่อไป 

ค าส าคัญ:  อากาศยานไร้คนขบั, การควบคุมต าแหน่ง, การประมวลผลภาพ 
 

Abstract 
This paper presented the method to control the position of quadrotor by using the vision system. This 

paper described the design of landing target using for position control. The target detection algorithm was used 
for estimating the position of quadrotor. The flight tested of quadrotor was maintained its position at the center of 
the target plate at all time. The results showed the effectiveness of the target detection algorithm and the control 
position of quadrotor, which the results from the position control had an error  2   cm. These results could be 
applied to be used for further autonomous landing of a quadrotor by using a vision system. 
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1. บทน า 
 ปัจจุบันอุปกรณ์ตรวจจบั (sensor) ท่ีถูกน ามาใช ้
ในการวดัต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั คือ GPS ซ่ึงมีค่า
ความแม่นย  า (Accuracy) อยู่ท่ี  2.5   เมตร ซ่ึงท าให้การ
เกิดความผิดพลาด ในการควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 
ใบพดั จากปัญหาดังกล่าว นักวิจยัจึงมีความสนใจในการ 
เพ่ิมความแม่นย  าของการควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 
ใบพดั โดยการน าระบบการเห็นภาพ (Vision Systems) เขา้
มาช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพในการวดัต าแหน่งของอากาศยาน 
4 ใบพดั ซ่ึงสามารถท าไดโ้ดยการน าภาพท่ีไดจ้ากกลอ้งท่ี
ติดอยู่กับอากาศยาน  มาท าการประมวลผลภาพด้วย
โปรแกรมประมวลผลภาพ (Image Processing) แลว้น าค่า
พิกดั ท่ีไดจ้ากการประมวลผลภาพมาใชใ้นการวดัต าแหน่ง
ของอากาศยาน 4 ใบพดัต่อไป 
 
2. การท างานของระบบควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 
ใบพดั โดยระบบการเห็นภาพ 
 การควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดัโดย
ใชร้ะบบการเห็นภาพ  สามารถท าไดโ้ดย การน าภาพถ่ายท่ี
ไดจ้ากกลอ้งท่ีติดตั้งอยูบ่นอากาศยาน 4 ใบพดั ส่งสัญญาณ
ภาพแบบ Real time ผ่านอุปกรณ์ส่งภาพ(Video Downlink) 
ท่ีความถ่ี 5.8 GHz  มายงัคอมพิวเตอร์ เพื่อท าการประมาณ
ค่าต าแหน่งของตัวอากาศยานเทียบกับแผ่นเป้าหมาย 
จากนั้ นท าการส่งสัญญาณควบคุมต าแหน่ง กลับไปยงั  
อากาศยาน 4 ใบพดั ผ่านการส่ือสารแบบอนุกรม  Serial 
RS232) ด้วย Xbee Pro  ท่ีความถ่ี 900 MHz ดังแสดง  
ในรูปท่ี 1 
 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

รูปที ่1 การท างานของระบบควบคุมต าแหน่งของอากาศ
ยาน 4 ใบพดั โดยระบบการเห็นภาพ 

 
3. การออกแบบแผ่นเป้าหมาย[1]  และขั้นตอนการตรวจจับ
แผ่นเป้าหมาย 
 

 

รูปที ่2  แผน่เป้าหมาย 
 ในงานวิจัยน้ี  นักวิจัยได้ท าการออกแบบแผ่น
เป้าหมาย ท่ีประกอบไปดว้ยวงแหวนสีขาว จ านวน 4 วงบน
พ้ืนหลงัสีด า  โดยเร่ิมจากรัศมีวงนอกสุดมีค่าเท่ากบั  40 cm 
โดยมีอตัราส่วนระหว่าง รัศมีภายในต่อรัศมีภายนอกเป็น  
85%, 75%, 65% และ50% ตามล าดับ ดังแสดงในรูปท่ี  2   
โดยจ านวน และขนาดของวงแหวนนั้นสามารถปรับเปล่ียน
ไดโ้ดยข้ึนอยู่กบัช่วงความสูงท่ีใชง้าน ส่วนล าดบัขั้นตอน
ของการตรวจจบัแผน่เป้าหมายแสดงในรูปท่ี 3 
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รูปที ่3 ล าดบัขั้นตอนการตรวจจบัแผน่เป้าหมาย และการ
ประมาณค่าต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั 

 
 ในงานวจิยัน้ีท าการเขียนโปรแกรมประมวลผล

ภาพ (image processing) ดว้ยภาษา C/C++  และน าไลบรารี
ของ OpenCV [2] เขา้มาช่วยในการตรวจจบัแผน่เป้าหมาย 
โดยมีความละเอียดของภาพอยูท่ี่ 640x480 พิกเซล จากนั้น
ท าการประมาณค่าต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั โดย
เร่ิมจากน าภาพแผน่เป้าหมายท่ีไดจ้ากกลอ้งท่ีติดตั้งอยูบ่น
อากาศยาน มาผา่นกระบวนการประมวลผลภาพ (image 
processing) โดยเร่ิมจากการน าภาพสีมาแปลงใหเ้ป็นภาพ
ระดบัสีเทา (Gray scale image)  จากนั้นท าการแปลงภาพ
จาก Gray scale image เป็นภาพใบนารี (Binary image) 

 
 
 
 
 

 
โดยน าเทคนิคของ Threshold  เขา้มาช่วยในการแปลงภาพ
ใหเ้ป็น Binary image จากนั้นน าเทคนิค Contours 
algorithm[3] มาท าการจบัขอบของวงแหวนบนแผน่
เป้าหมาย และท าการค านวณหาคา่จุดศูนยก์ลางของวง
แหวน  จากนั้นน าค่าจุดศูนยก์ลางท่ีไดน้ ามากรองขอ้มูล
ดว้ยตวักรองคาลมาล (Kalman filter) แลว้น าค่าท่ีผา่นตวั
กรองคาลมาลมาใชใ้นการควบคุมต าแหน่งอากาศยาน 4 
ใบพดัต่อไป 
 
4. การควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั  

ระบบควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน  4  ใบพดั
ท่ีใชใ้นงานวิจยัน้ี  นักวิจยัไดใ้ชต้วัควบคุมแบบ  PID โดย
น าค่าต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพัด เทียบกับแผ่น
เป้าหมายมาใช้เป็นสัญญาณอา้งอิง (reference input) ของ
ตัวควบคุมแบบ PID และสัญญาณควบคุมท่ีได้จากตัว
ควบคุมแบบ PID จะถูกส่งไปควบคุมอากาศยาน 4 ใบพดั 
ผ่านการส่ือสารแบบอนุกรม (Serial RS232) โดยมีอัตรา
การป้อนกลับสูงสุดอยู่ท่ี 50 Hz  ซ่ึงการควบคุมต าแหน่ง
ของอ าก าศ ยาน  4  ใบพัด  ส าม ารถ เขี ยน แผนภ าพ
บลอ็กไดอะแกรมของการควบคุมแบบป้อนกลบัไดด้งัรูปท่ี 
4  จากนั้นท าการทดสอบระบบควบคุมต าแหน่งของอากาศ
ยาน 4 ใบพดั ร่วมกบัระบบการเห็นภาพโดยให้อากาศยาน 
4 ใบพดั บินเหนือแผ่นเป้าหมายท่ีระดบัความสูง 100 cm. 
อากาศยาน 4 ใบพัด จะท าการบินรักษาความสูง และจุด
ศูนยก์ลางของแผ่นเป้าหมายอยู่ตลอดเวลา[4] ดงัแสดงใน
รูปท่ี 5 
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รูปที ่4 แผนภาพบลอ็กไดอะแกรมของการควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั โดยใชร้ะบบการเห็นภาพ 
 

 

 
รูปที ่5 แสดงการทดสอบการบินรักษาต าแหน่งของ   

อากาศยาน 4 ใบพดั เหนือแผน่เป้าหมาย 
ท่ีระดบัความสูง 100 cm. 

 
ผลท่ีไดจ้ากการทดสอบการท าการบินของอากาศ

ยาน 4 ใบพดั แสดงถึงประสิทธิภาพของการออกแบบแผ่น
เป้าหมาย ขั้นตอนการตรวจจับแผ่นเป้าหมาย และระบบ
ควบคุมต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั ซ่ึงในการทดสอบ
การบินของอากาศยาน 4 ใบพดัในคร้ังน้ีมีค่าความผิดพลาด
อยูท่ี่ 2  cm.  ดงัแสดงดงัรูปท่ี 6 

 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
รูปที ่6  ผลการทดสอบการบินของอากาศยาน 4 ใบพดั  
โดยใชร้ะบบการเห็นภาพท่ีระดบัความสูง 100 cm. 

5. สรุปผลการทดลอง 
งานวิจยัน้ีไดก้ล่าวถึงการท างานของระบบควบคุม

ต าแหน่งของอากาศยาน 4 ใบพดั โดยใชร้ะบบการเห็นภาพ 
กล่าวถึงวิธีการออกแบบแผ่นเป้าหมาย (landing target) 
ล าดบัขั้นตอนการตรวจจบัแผน่เป้าหมาย และระบบควบคุม
ต าแหน่ง (position control system) ของอากาศยาน 4 ใบพดั
โดยใช้ระบบการเห็นภาพ ผลท่ีไดจ้ากกการทดลองพิสูจน์
ให้เห็นถึงประสิทธิภาพและความแม่นย  าของขั้นตอนการ
ตรวจจับแผ่นเป้าหมาย และระบบควบคุมต าแหน่งของ
อากาศยาน 4 ใบพดั ซ่ึงสามารถน ามาใช้งานได้จริง และ
สามารถน าไปพัฒนาต่อยอดในทางวิศวกรรม อาทิเช่น 
น าไปใช้ในการท าระบบลงจอดอัตโนมัติของอากาศยาน     
4 ใบพดั โดยใช้ระบบการเห็นภาพ เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพ     
ในการลงจอดของอากาศยาน 4 ใบพดั ไดอี้กต่อไป  
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