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บทคัดย่อ 

โครงการวิจ ัยนี ้ม ุ ่งพัฒนาระบบควบคุมเร ือไร ้คนขับระยะไกล 
( Digital Control System for Long-Range Unmanned Boat) เ พื่ อ
ตอบสนองภารกิจทางทะเลที่ต้องการควบคุมเรือในระยะไกล ทั้งในด้าน
ความมั่นคง การสำรวจ และการช่วยเหลือผู้ประสบภัย โดยเฉพาะในพื้นที่
ที่ไม่สามารถใช้การสื่อสารผ่านโทรศัพท์เคลื่อนที่ได้ ระบบควบคุมแบบเดิม
ที่ใช้คลื่นวิทยุในลักษณะ Line of Sight มีข้อจำกัดด้านระยะทางและความ
เสถียรของสัญญาณ ทีมวิจัยจึงประยุกต์ใช้เทคโนโลยีจากอากาศยานไร้
คนขับ (UAV) โดยพัฒนาอากาศยานแบบเครื่องร่อนให้ทำหน้าที่เปน็สถานี
ถ่ายทอดสัญญาณลอยฟ้า (Airborne Relay Station) ที่ระดับความสูง 
260 เมตร พร้อมใช้การสื่อสารผ่านระบบ Data Telemetry ความถี่ 915 
MHz ร่วมกับสถานีควบคุมภาคพื้นดินดิจิตอล เพื่อเช่ือมต่อกับเรือไร้คนขับ
อย่างต่อเนื ่อง ผลการพัฒนาระบบต้นแบบและการทดสอบภาคสนาม
บริเวณชายฝั่งทะเลจังหวัดชลบุรี พบว่าสามารถควบคุมเรือจากระยะไกลได้
ไกลถึง 13 กิโลเมตรอย่างมีเสถียรภาพ โดยสามารถแสดงค่าตำแหน่งเรือ
และสถานะระบบแบบเรียลไทม์ โครงการสามารถบรรลุวัตถุประสงค์หลัก
ได้เป็นอย่างดี ทั้งในด้านการควบคุมระยะไกล การส่งสัญญาณแบบทวน 
และการพัฒนาระบบต้นแบบที่นำไปใช้จริงได้ อย่างไรก็ตาม เพื ่อเพิ่ม
ศักยภาพของระบบในอนาคต ควรศึกษาการเพิ่มระยะการควบคุม ความ
มั ่นคงของสัญญาณ และการเพิ่มฟังก์ชันอัตโนมัติในกรณีฉุกเฉินอย่าง
ต่อเนื่อง 

คำสำคัญ: อากาศยานไร้คนขับ, เรือไร้คนขับระยะไกล, อากาศยานไร้
คนขับถ่ายทอดสัญญาณ 

Abstract 
This research presents the development of a Digital 

Control System for Long-Range Unmanned Boats, designed to 
support maritime missions that require extended-range remote 
operation. These include surveillance, reconnaissance, and 
disaster response tasks in areas where cellular communication 
is unavailable. Traditional control systems that rely on line-of-
sight radio frequencies face limitations in range and signal 
stability, particularly for small unmanned surface vessels. To 
overcome these constraints, the proposed system integrates 
technologies from unmanned aerial vehicles (UAVs), employing 
a glider-type UAV as an airborne relay station positioned at an 
altitude of 26 0 meters. The UAV serves as a signal bridge 
between the digital ground control station and the unmanned 
boat, using a 915 MHz data telemetry system to enable real-
time communication and control. The prototype was 
successfully tested in real-world coastal conditions in Chonburi 

Thailand, achieving a stable control range of up to 13 
kilometers. The system also provided real-time GPS tracking and 
boat status monitoring. The project met its core objectives, 
particularly in demonstrating the feasibility of long-range control 
in the field. Future improvements are recommended, including 
extended communication range, enhanced signal redundancy, 
and integration of autonomous emergency functions, to ensure 
higher reliability and broader mission adaptability. 

Keywords:  Unmanned Aerial Vehicle, Long-Range Unmanned 
Boat, Relaying UAV, Unmanned Surface Vehicle, USV 
 

1. บทนำ 
การควบคุมเรือไร้คนขับ (Unmanned Surface Vehicle: USV)  ได้กลาย 

เป็นหนึ่งในเทคโนโลยีที่มีบทบาทสำคัญอย่างยิ่งต่อภารกิจทางทะเลสมัย 
ใหม่ ทั้งในภาคพลเรือนและภาคความมั่นคง โดยเฉพาะภารกิจลาดตระเวน 
ตรวจการณ์ และค้นหา-ช่วยเหลือผู้ประสบภัย ซึ่งล้วนต้องอาศัยระบบ
ควบคุมที่มีความแม่นยำ เสถียร และครอบคลุมพื้นที่ปฏิบัติการขนาดใหญ่ 
อย่างไรก็ตาม ระบบควบคุมที่ใช้งานอยู่ในปัจจุบันส่วนใหญ่ยังคงอาศัย
คลืน่วิทยุในลักษณะ Line of Sight (LOS) ซ่ึงมีข้อจำกัดด้านระยะทางและ
อาจเกิดการสูญเสียการควบคุมได้ง ่ายหากมีสิ ่งก ีดขวางทางสัญญาณ 
โดยเฉพาะในเรือไร้คนขับขนาดเล็กที่ไม่สามารถติดตั้งระบบสื่อสารผ่าน
ดาวเทียมได้ 

ปัญหาหลักที่พบ ได้แก่ ความไม่เสถียรของสัญญาณ การสูญเสียการ
ควบคุมเมื่อออกนอกระยะการรับ-ส่ง และผลกระทบจากคลื่นสะท้อนผิวน้ำ
ซึ่งลดทอนประสิทธิภาพของระบบควบคุมอย่างมีนัยสำคัญ แม้ว่าในบาง
กรณีอาจมีการติดตั้งระบบ Failsafe เพื่อให้เรือกลับสู่จุดเริ่มต้นอัตโนมัติ 
แต่ก็ยังไม่เพียงพอต่อการใช้งานจริงในภารกิจสำคัญของกองทัพเรือหรือ
หน่วยงานความมั่นคงทางทะเลของประเทศ  จากข้อจำกัดดังกล่าว ทีมวิจัย
ได้พัฒนาแนวทางใหม่โดยประยุกต์องค์ความรู้จากระบบควบคุมอากาศ
ยานไร้คนขับ (UAV Control System) มาปรับใช้กับเรือไร้คนขับ ด้วยการ
ออกแบบระบบสื่อสารที่สามารถเพิ่มระยะการควบคุมได้จริง โดยใช้อากาศ
ยานไร้คนขับแบบเครื ่องร่อนลอยนิ่งในอากาศระดับความสูงประมาณ 
200–300 เมตร ทำหน้าที่เป็นสถานีถ่ายทอดสัญญาณลอยฟ้า (Airborne 
Relay Station) เชื่อมโยงระหว่างสถานีควบคุมภาคพื้นดินกับเรือไร้คนขับ
ในทะเล ซึ่งระบบนี้ใช้การส่งข้อมูลผ่าน Data Telemetry ความถี่ 915 
MHz ที่ได้รับการปรับจูนให้เหมาะสมกับภารกิจระยะไกลในพื้นที่ห่างไกล
และสภาวะคลื ่นลมทะเล ในงานวิจัยที ่ผ่านมา มีความพยายามแก้ไข
ข้อจำกัดของระบบ LOS ด้วยแนวทางที ่หลากหลาย เช่น การใช้ระบบ 
Failsafe เพื่อให้เรือกลับสู่จุดเริ่มต้นอัตโนมัติ แต่ยังไม่เพียงพอต่อการใช้
งานจริงในภารกิจที ่ต้องการความต่อเนื ่อง [3] อีกแนวทางหนึ่งคือการ
พัฒนาระบบนำร่องอัตโนมัติของ UAV โดยใช้อัลกอริทึมควบคุมแบบ 
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Fuzzy PD+I เพื่อเพิ่มความเสถียรในการบิน [4] ซึ่งชี้ให้เห็นศักยภาพของ
การใช้ UAV ในการสนับสนุนการควบคุมอัตโนมัติ แต่ย ังไม่ถูกนำมา
ประยุกต์ใช้กับ USV อย่างเต็มรูปแบบ งานวิจัยล่าสุดยังนำเสนอการพัฒนา
ระบบสื่อสาร UAV หลายลำผ่านโครงข่าย 4G LTE [2] ซึ ่งสามารถเพิ่ม
ความสามารถในการมอนิเตอร์และควบคุมได้แบบเรียลไทม์ อย่างไรก็ตาม 
ระบบดังกล่าวยังคงพึ ่งพาโครงสร้างพื ้นฐานโทรคมนาคม และอาจไม่
เหมาะสมสำหร ับการปฏ ิบ ัต ิการในพ ื ้นท ี ่ห ่างไกลท ี ่ ไม ่ม ีส ัญญาณ
โทรศัพท์มือถือ อีกหนึ่งแนวทางที่ได้รับการศึกษา คือการใช้ UAV แบบ
เครื่องร่อน (Glider UAV) ทำหน้าที่เป็นสถานีถ่ายทอดสัญญาณ (Airborne 
Relay Station) ซึ่งมีข้อดีคือสามารถเพิ่มระยะการควบคุม USV ได้จริง 
โดยการส่งผ่านข้อมูล Telemetry ที่ความถี่ 915 MHz [1] แต่ข้อจำกัดคือ
ระยะเวลาบินที่จำกัดและความจำเป็นในการจัดการพลังงานของ UAV จาก
การทบทวนวรรณกรรมดังกล่าว จะเห็นได้ว่ายังไม่มีงานวิจัยใดที่พัฒนา
ระบบต้นแบบ การควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ
เป็นสถานีทวนสัญญาณแบบบูรณาการ ร่วมกับระบบ 4G LTE และ Cloud 
Server เพื่อการแสดงผลและติดตามเรือแบบเรียลไทม์ ทีนวิจัยจึงได้พัฒนา
ระบบควบคุมร่วมกับ ระบบ 4G LTE และ Cloud Server เพื่อรองรับการ
บันทึกและแสดงผลข้อมูลในรูปแบบเรียลไทม์ ซึ่งช่วยเพิ่มความสามารถใน
การติดตามและวิเคราะห์สถานะเรือจากระยะไกลได้อย่างต่อเนื่อง 
      โดยงานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงค์หลักเพื่อ: 

1. พัฒนาระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกล โดยประยุกต์องค์
ความรู้จากระบบควบคุม UAV ที่มีอยู่เดิม 

2. สร้างต้นแบบระบบสื่อสารและควบคุมที่สามารถถ่ายทอดองค์
ความรู้ให้กับหน่วยงานในประเทศ โดยไม่ต้องพึ่งพาเทคโนโลยี
จากต่างชาติ 

3. ถ่ายทอดองค์ความรู้เชิงปฏิบัติแก่กองทัพเรือไทยและหน่วยงาน
ด้านความมั่นคงทางทะเล เช่น ศรชล. เพื่อรองรับภารกิจใน
สถานการณ์จริง 

จากแนวทางดังกล่าว ระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลที่พัฒนา 
ขึ้นจึงถือเป็นก้าวสำคัญในการยกระดับความสามารถทางเทคโนโลยีของ
ประเทศไทยสู่การพึ่งพาตนเอง และเสริมสร้างความมั่นคงทางทะเลอย่าง
ยั่งยืนในอนาคต 
 

2. การออกแบบระบบควบคุม 
การออกแบบระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลในงานวิจัยนี้ [1] มี

เป้าหมายเพื่อเพิ่มระยะทางการควบคุม และความเสถียรของการรับ–ส่ง
สัญญาณระหว่างสถานีควบคุมภาคพื้นดินกับเรือไร้คนขับ โดยใช้แนวคิด
การถ่ายทอดสัญญาณผ่านอากาศยานไร้คนขับ (Relaying UAV) ซึ ่งทำ
หน้าที ่ เป ็นสถานีทวนสัญญาณลอยฟ้า (Airborne Relay Station) ที่
สามารถลอยนิ่งอยู ่ในอากาศที่ระดับความสูงประมาณ 200–300 เมตร 
บริเวณกึ่งกลางระหว่างจุดควบคุมกับพื้นที่ปฏิบัติการของเรือ 

ระบบควบคุมทั้งหมดประกอบด้วย 3 ส่วนหลัก ได้แก่: 
1.   ระบบสถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Digital Ground Control    

  Station) 
2.   ระบบอากาศยานไร้คนขับสำหรับถ่ายทอดสัญญาณ (Relaying  

  UAV) 
3.   ระบบควบคุมบนเรือไร้คนขับระยะไกล (Unmanned Boat  

  Control Unit) 
ภาพรวมการเชื่อมโยงระหว่างระบบแสดงดังรูปที่ 1 
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 รูปที่ 1 ภาพรวมระบบเรือไร้คนขับระยะไกล (Long-range Unmanned 
Boat 

จากรูปที ่ 1 แสดงภาพรวมระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกล 
(Long-range Unmanned Boat) ซ่ึงประกอบด้วย 3 ส่วนหลัก ได้แก่ 

1. สถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Digital Ground Control Station) 
ทำหน้าที่สั ่งการและรับข้อมูลสถานะของเรือแบบเรียลไทม์ 
ผ่านการเชื่อมต่อกับระบบสื่อสารหลัก 

2. อากาศยานไร้คนขับสำหรับถ่ายทอดสัญญาณ (Relaying UAV) 
ทำหน้าที ่เป็นสถานีทวนสัญญาณลอยฟ้า (Airborne Relay 
Station) ที่ระดับความสูง 200–300 เมตร เพื่อเพิ่มระยะการ
ควบคุมและลดผลกระทบจากสิ่งกีดขวาง 

3. ระบบควบคุมบนเรือไร้คนขับ (Unmanned Boat Control 
Unit) ประกอบด้วยวงจรควบคุมมอเตอร์ขับเคลื่อนและหางเสอื 
พร้อมตัวรับสัญญาณ Telemetry ที่ทำงานประสานกับ UAV 
เพื ่อควบคุมการเคลื ่อนที ่และส่งข้อมูลกลับสู ่สถานีควบคุม
ภาคพื้นดิน 

จากภาพรวมนี ้ แสดงให้เห็นการบูรณาการระบบสื ่อสารแบบ
สองทิศทางที่มีเสถียรภาพ โดย UAV ทำหน้าที่เป็นตัวกลางในการเชื่อมโยง
สัญญาณระหว่างสถานีควบคุมภาคพื้นดินและเรือไร้คนขับ ช่วยให้สามารถ
ควบคุมเร ือได ้จากระยะไกลและติดตามสถานะการปฏ ิบ ัต ิการใน
สภาพแวดล้อมทางทะเลจริง 

 

2.1 การออกแบบฮารด์แวร ์
1) ระบบควบคุมอากาศยานไร้คนขับ (Relaying UAV)  
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(M1)
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D27

J1
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Mini Pix
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               รูปที่ 2 วงจรด้านฮาร์ดแวร์ของระบบควบคุมการบิน 

 

จากรูปที ่ 2 แสดงวงจรด้านฮาร์ดแวร์ของระบบควบคุมการบิน
สำหรับอากาศยานไร้คนขับ (Relaying UAV) โดยมี บอร์ด Arduino Mega 
Pro 2560 เป็นหน่วยประมวลผลหลัก ทำหน้าที่ควบคุมการทำงานของ
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ระบบการบินอัตโนมัติ (Autopilot) [3] วงจรเชื่อมต่อกับ โมดูลเซ็นเซอร์ 
IMU (Inertial Measurement Unit) เพื่อรับค่ามุม Pitch, Roll และ Yaw 
สำหรับรักษาสมดุลและควบคุมทิศทางการบิน นอกจากนี้ยังติดตั้ง  โมดูล
รับ–ส่งสัญญาณ Data Telemetry ความถี่ 915 MHz เพื่อสื่อสารข้อมูล
การควบคุมระหว่างสถานีควบคุมภาคพื้นดินกับ UAV และถ่ายทอดข้อมูล
ต่อไปยังเรือไร้คนขับได้แบบสองทิศทาง 

นอกจากนี้ยังมีการติดตั้งโมดูลรับ–ส่งสัญญาณ Data Telemetry 
ความถี่ 915 MHz (กำลังส่ง 1 วัตต์) เพื ่อถ่ายทอดข้อมูลระหว่างสถานี
ควบคุมภาคพื ้นดินไปยังชุด Data Transfer ส่งต่อไปยังเรือไร ้คนขับ
ระยะไกล และถ่ายทอดข้อมูลในทางกลับกันจากเรือไร้คนขับระยะไกลไป
ยัง Data Transfer กลับมายังสถานีควบคุมภาคพื้นดิน 

  

2) ระบบถ่ายทอดสัญญาณ (Relay Board)  
มีการออกแบบวงจรควบคุมพิเศษสำหรับจัดการกับข้อมูลขาเข้าและ

ขาออกที่เชื่อมโยงกับทั้ง UAV และเรือไร้คนขับในลักษณะ bidirectional 
(2 ทิศทาง) [2] 

             

D6

Rx2
Tx2

-
+

Rx2
Tx2

-
+
Tx3
Rx3

Tx3
Rx3

Mega2560 Pro-Mini

Data Transfer

J3

Telemetry1 Telemetry2
 

   รูปที่ 3 วงจรด้านฮาร์ดแวร์ของระบบทวนสัญญาณการควบคุมการบิน 
 
3) ระบบควบคุมเรือไร้คนขับ 
บนเรือไร้คนขับติดต้ังวงจรควบคุมที่ประกอบด้วย: 

1.  Arduino Mega Pro 2560 
2.  ดีซีมอเตอรค์วบคุมพวงมาลัยบังคับหางเสือ 
3. ดีซีมอเตอร์ควบคุมคันเร่งความเร็ว 
4. ตัวรับสัญญาณ Telemetry 915 MHz 
5. โมดูลรับสัญญาณสำรองจากรีโมทคอนโทรล (Manual  
   override) 
 

การควบคุมนี ้จะมีการติดตั ้งดีซีมอเตอร์สำหรับการควบคุม
พวงมาลัยบังคับหางเสือเรือและดีซีมอเตอร์ควบคุมคันเร่งความเร็ว แสดง
ดังรูปที่ 4 นอกจากนี้ยังมีระบบควบคุมสำรองบนเรือไร้คนขับด้วยการ
เพิ่มวงจรควบคุมและเขียนโปรแกรมเพิ่มเติมให้สามารถบังคับเรือด้วย
รีโมทคอนโทรลอีกชุดหนึ่งที่อยู่บนเรือได้ ซึ่งในการพัฒนาระบบควบคุม
เพิ่มขึ้นนี้จะทำให้พลขับประจำเรือสามารถควบคุมเรือด้วยตัวเองได้
ตลอดเวลา เพื ่อการควบคุมเรือในกรณีเกิดเหตุฉุกเฉินขึ้น เช่น UAV 
สูญเสียพลังงานหรือสัญญาณขาดหาย พลประจำเรือก็จะยังสามารถ
ควบคุมเรืออยู่ได้   โดยวงจรด้านฮาร์ดแวร์ของระบบควบคุมเรือไร้คนขับ 
ระยะไกลเขียนเป็นวงจรรวมระบบควบคุมที่พัฒนาขึ้นแสดงดังรูปที่ 5 

และกล่องควบคุมต้นแบบที่ติดตั้งบนเรือไร้คนขับประกอบขึ้นจากวงจร
ควบคุมแสดงดังรูปที่ 6 

 

    
 

 

รูปที่ 4 การติดตั้งดีซีมอเตอร์สำหรับการควบคุมพวงมาลัยบังคับหางเสือ
เรือ และดีซีมอเตอร์ควบคุมคันเร่งความเร็ว 
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            รูปที่ 5  วงจรรวมระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกล 

จากรูปที่ 5 แสดงวงจรรวมของระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกล 
( Long-range Unmanned Boat Control System) โ ด ย ใ ช้  บ อ ร์ ด 
Arduino Mega Pro 2560 เป็นแกนหลักในการประมวลผลและควบคุม
การทำงาน ร่วมกับวงจรควบคุม มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC Motor) 
สำหรับการบังคับพวงมาลัยหางเสือและคันเร่งความเร็วของเรือ ภายใน
วงจรยังประกอบด้วย ตัวรับสัญญาณ Telemetry ความถี่ 915 MHz ที่
เชื่อมโยงกับ UAV เพื่อรับ–ส่งข้อมูลแบบสองทิศทาง และ โมดูลควบคุม
สำรอง (Manual Override) ที ่ช ่วยให ้สามารถบ ังค ับเร ือด ้วยร ีโมท
คอนโทรลในกรณีฉุกเฉิน วงจรทั้งหมดถูกออกแบบให้ทำงานประสานกัน
อย่างเป็นระบบ เพื่อให้การควบคุมเรือมีเสถียรภาพและรองรับการใช้งาน
ในสภาพแวดล้อมทางทะเลจริง 
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         รูปที่ 6 กล่องควบคุมต้นแบบที่ติดต้ังบนเรือไร้คนขับระยะไกล 

2.2 การออกแบบซอฟต์แวร์  
 ซอฟต์แวร์ของระบบควบคุมพัฒนาด้วยภาษาซี (C/C++) บนแพลต 

ฟอร์ม Arduino IDE โดยใช้ อัลกอริทึมควบคุมแบบ Fuzzy-PD+I (Fuzzy 
Proportional-Derivative with Integral) [4] ซึ่งให้ความยืดหยุ่นในการ
ควบคุมทิศทางและความเร็วของเรือในสภาพแวดล้อมที่ไม่แน่นอน เช่น 
คลื่นลมทะเล  และมีการพัฒนาและทดสอบการทำงานของซอฟต์แวร์ใน
ห้องปฏิบัติการร่วมกับระบบทวนสัญญาณ (Relay Station) ซึ่งสามารถ
รับ–ส่งข้อมูลควบคุมได้แบบสองทิศทางโดยมี latency ต่ำ โดยการทดสอบ
โปรแกรมการควบคุมการบิน ข้อมูลการบิน และการรับ-ส่งข้อมูล กับเรือไร้
คนขับ ทำการทดสอบระบบในห้องปฏิบัติการ แสดงดังรูปที่ 7  

 

     

    
 

  รูปที่ 7 การทดสอบการทดสอบสัญญาณของระบบควบคุมที่มีระบบทวน 
สัญญาณในห้องปฏิบัติการ 

ผลจากการทดสอบขั้นต้นของระบบที่ออกแบบขึ้น สามารถควบคุม
เรือไร้คนขับได้อย่างมีประสิทธิภาพ รองรับทั ้งโหมดอัตโนมัติและการ
ควบคุมด้วยรีโมท อีกทั ้งยังสามารถปรับขยายได้ในอนาคต เช่น การ
เช่ือมต่อกับระบบ Ai สำหรับวิเคราะห์ภาพ การวางแผนเส้นทางอัตโนมัติ 

 

3. การทดสอบเรือไร้คนขับระยะไกล 
เพื่อประเมินประสิทธิภาพของระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลที่

พัฒนาขึ้น ทีมวิจัยได้ดำเนินการทดสอบภาคสนาม ณ พื้นที่ชายฝั่งทะเล
บริเวณโรงเรียนชุมพลทหารเรือ อำเภอสัตหีบ จังหวัดชลบุรี โดยมี
วัตถุประสงค์หลัก เพื่อทดสอบความสามารถของระบบควบคุมในการส่ง
สัญญาณผ่าน UAV แบบทวนสัญญาณ (Relaying UAV) ในสภาพแวดล้อม
จริง 

ก่อนการเริ่มทดสอบทีมวิจัยได้ดำเนินการติดตั้งระบบควบคุมภาค 
พื้นดิน (Ground Control Station) ระบบสื่อสารบน Relaying UAV และ
ระบบควบคุมบนเรือไร้คนขับ รวมถึงการเชื่อมโยงข้อมูลผ่านคลื่นความถี่  
915 MHz ให้สมบูรณ์ พร้อมทั ้งตรวจสอบการทำงานตาม  Pre-Flight 
Checklist ของอากาศยานไร้คนขับ (Relaying UAV) และรูปที่ 8 แสดง
เร ือไร ้คนขับลงน้ำพร้อมทดสอบ และรูปที ่  9 อากาศยานไร้คนขับ 
(Relaying UAV) พร้อมขึ้นบินทดสอบ 

 

         
                   รูปที่ 8 เรือไร้คนขับลงน้ำพร้อมทดสอบ 
 

            
       รูปที่ 9 อากกาศยานไร้คนขับ (Relaying UAV) ที่ใช้บินถ่ายทอด
สัญญาณ 

3.1 การเร่ิมการทดสอบ  
การทดสอบเริ่มต้นด้วยการนำอากาศยานไร้คนขับบินขึ้นจากพื้นที่

ชายหาด โดยนักบินบังคับให้ Relaying UAV ไต่ระดับจนถึงความสูง
ประมาณ 260 เมตร จากระดับน้ำทะเล จากนั้นเปลี่ยนโหมดการบินเป็น
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อัตโนมัติ(Auto) เพื่อให้อากาศยานบินวนรอบจุดที่กำหนดไว้เหนือน้ำทะเล 
และถ่ายทอดสัญญาณควบคุมจากฝั่งไปยังเรือไร้คนขับ 

บนชายฝั่งทีมควบคุมทำการสั่งการ เพื่อบังคับเรือไร้คนขับให้แล่น
ออกสู่ทะเล โดยควบคุมทิศทางผ่านรีโมทคอนโทรล พร้อมทั้งให้พลประจำ
เรือ (จำนวน 3 คน) สังเกตุการทำงานของระบบควบคุม ได้แก่ 

1.  ความแม่นยำของทิศทางการแล่นเรือ 
2.  การตอบสนองของเซอร์โวมอเตอร์ในกล่องควบคุมต้นแบบ 
3.  ความต่อเนื่องของสัญญาณควบคุม 

ในระยะที่สายตามองเรือจากชายฝั่งไม่สามารถติดตามเรือได้แล้ว 
การควบคุมจะเปลี่ยนไปใช้รีโมทคอนโทรลจากบนเรือโดยตรง พร้อมการ
สื่อสารด้วยวิทยุระหว่างพลประจำเรือและทีมควบคุมภาคพื้นดิน เพื่อดูการ
ตอบสนองของเซอร์โวมอเตอร์ในกล่องควบคุม ที่ต้องทำงานตลอดเวลาที่มี
การควบคุมเรือจากชายฝั ่ง เพื ่อดูว่าเรือสูญเสียการสั่งการควบคุมจาก
ชายฝั่งหรือไม่ ภาพรวมการทดสอบระบบในทะเลด้วยเรือไร้คนขับที่มีพล
ประจำเรือ 3 นาย อยู่บนเรือด้วย ดังรูปที่ 10 

 

                   

              

           

              
       รูปที่ 10 ภาพรวมการทดสอบระบบควบคุมเรือไร้คนขับในทะเล 
 

3.2 ผลการทดสอบและการบันทึกข้อมูล  
ผลการทดสอบแสดงให้เห็นว่า ระบบควบคุมสามารถส่งสัญญาณได้

อย่างต่อเนื่องผ่าน Relay UAV ที่บินอยู่ ณ ความสูง 260 เมตร โดยควบคุม

เรือแล่นออกไปได้ไกลถึง 13 กิโลเมตร จากจุดปล่อยเรือโดยไม่มีการสูญเสยี
สัญญาณควบคุมใด ๆ  ระบบสามารถติดตามตำแหน่งเรือแบบเรียลไทม์
ผ่าน GPS และข้อมูลการบินของ Relaying UAV รหัสเครื่อง KBU-004 ถูก
บันทึกบน Cloud Server และสามารถตรวจสอบย้อนหลังได้ผ่านระบบ
มอนิเตอร์ออนไลน์วันที่ 22 พฤษภาคม 2568 เวลา 15.57 ถึง 16.27 น. ที่                    
http://www.smartbot-ai.com/uav/monitor/monitor2.php ซึ ่งเมื่อ
นำข้อมูลมาดูย้อนหลังสามารถแสดงได้ดังรูปที่ 11  และข้อมูลการแล่นเรือ
ที่บันทึกได้จาก SD แสดงในรูปที่ 12 

      
รูปที่ 11 เส้นทางการบินของ Relaying UAV (KBU-004) ที่ดูยอ้นหลังบน 
Cloud Server 
 

      
       รูปที่ 12 ขอ้มูลการแล่นเรือไร้คนขับ ที่บันทึกได้จาก SD Card 
 

เมื ่อตรวจสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์และพวงมาลัยเรือ
ระหว่างการแล่น พบว่าการตอบสนองของระบบควบคุมเป็นไปอย่าง
แม่นยำ ไม่ม ีอาการล่าช้า ( lag) แม้ในระยะไกล การควบคุมยังคงมี
เสถียรภาพ จนกระทั่ง Relaying UAV เริ่มลดระดับความสูงส่งผลให้การ
เชื่อมต่อเริ่มลดประสิทธิภาพ จึงสั่งให้เรือเดินทางกลับฝั่งทันที  จากการ
ทดสอบภาคสนาม ระบบที่พัฒนาขึ้นสามารถตอบสนองต่อวัตถุประสงค์
การวิจัยได้อย่างชัดเจน โดยเฉพาะความสามารถในการควบคุมเรือไร้คนขับ
จากระยะไกลด้วยสัญญาณที่มีเสถียรภาพ ผ่านเทคโนโลยี UAV Relay ซ่ึง
ถือเป็นก้าวสำคัญต่อการประยุกต์ใช้ในภารกิจที ่ต ้องการการควบคุม
ระยะไกล เช่น งานกู้ภัย งานลาดตระเวน และการสำรวจนอกชายฝั่ง 

 
 

4. สรุปผลการทดสอบและข้อเสนอแนะ 

4.1 สรุปการทดสอบ  
 จากการทดสอบระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลที่พัฒนาขึ้น 

พบว่าระบบสามารถทำงานได้อย่างมีเสถียรภาพและตอบสนองต่อภารกิจ
ควบคุมทางไกลได้เป็นอย่างดี โดยสามารถสื่อสารผ่านอากาศยานไร้คนขับ 
(Relaying UAV) ได้ในระยะทางไกลถึง 13 กิโลเมตร จากชายฝั่ง โดยยัง
สามารถควบคุมทิศทาง การเคลื่อนที่ และสถานะเรือได้แบบเรียลไทม์ 

http://www.smartbot-ai.com/uav/monitor/monitor2.php


การประชุมวิชาการทางวิศวกรรมไฟฟ้า คร้ังท่ี 48  
The 48th Electrical Engineering Conference (EECON-48)  
วนัท่ี 19-21 พฤศจิกายน 2568 ณ โรงแรมฟูราม่า จงัหวดัเชียงใหม่  

 

ระบบทั้งหมดทำงานประสานกันได้ดีระหว่าง: 
1.  สถานีควบคุมภาคพื้นดิน 
2. อากาศยานไร้คนขับ (UAV) ที่บินวนระดับความสูง 260 เมตร 
3. ระบบควบคุมบนเรือไร้คนขับ 
การออกแบบระบบทั้งฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์สามารถใช้งานจริง

ภายใต้สภาพแวดล้อมในทะเล ซึ่งมีความไม่แน่นอนจากคลื่นลมและการ
รบกวนของสัญญาณ โดยเฉพาะในพื้นที่ที่ไม่มีโครงข่ายโทรศัพท์มือถือ 

นอกจากนี้ยังสามารถบันทึกข้อมูลการบินของ Relay UAV และ
ข้อมูลการเดินเรือเพื่อใช้ในการวิเคราะห์ย้อนหลังและวางแผนภารกิจใน
อนาคต 

4.2 ข้อเสนอแนะเพ่ือการพัฒนาต่อยอด  
    แม้ว่าระบบควบคุมเรือไร้คนขับระยะไกลที่พัฒนาขึ้นในโครงการนี้จะ

สามารถบรรลุวัตถุประสงค์หลักได้เป็นส่วนใหญ่ แต่ยังมีแนวทางการพัฒนา
ต่อยอดที่สำคัญ ดังนี้ 

1.  เพิ่มระยะทางการควบคุมให้ไกลยิ่งขึ้น โดยพิจารณาใช้ Relaying 
UAV แบบ Fixed-Wing ที่สามารถบนิอยู่ได้นานขึ้น หรือการใช ้
Relaying UAV หลายลำเป็นเครือข่ายทวนสัญญาณต่อเนื่อง 
(Multi Relaying UAV) 

2.  พัฒนาโหมดควบคุมอัตโนมัติ (Autonomous Mission) เพื่อให้ 
เรือสามารถเดินทางไปยังพิกัดที่กำหนดโดยอัตโนมัติ  หรือกลับสู่
ฐานได้เองในกรณีฉุกเฉิน และสามารถตัดสินใจหลบหลีกสิ่งกีด
ขวางด้วยการติดตั้งกล้องตรวจจับวัตถุ ระบบเรดาร์ขนาดเล็ก  

   โดยสรุปแล้ว โครงการวิจ ัยนี ้ถ ือเป็นก้าวสำคัญในการยกระดับ
ศักยภาพของระบบควบคุมเรือไร้คนขับในประเทศไทย โดยการพัฒนา
ระบบต้นแบบที่ใช้งานได้จริงภายใต้เงื ่อนไขปฏิบัติการทางทะเล และ
สามารถนำไปต่อยอดเพื่อเสริมสร้างขีดความสามารถด้านความมั่นคงทาง
ทะเล และการพึ่งพาตนเองทางเทคโนโลยีได้อย่างยั่งยืน 

5. กิตติกรรมประกาศ 
โครงการนี้ได้รับทุนอุดหนุนการวิจัยและนวัตกรรม จากสำนักงานการ
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