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บทคัดยอ 

บทความนีน้ำเสนอ กระบวนการควบคุมอากาศยานไรคนขับอัตโนมติั
ดวยโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx โดยมีวัตถุประสงคเพื่อจำลอง
รูปแบบการบินเสมือนจริงและทดสอบรูปแบบการบินตามเงื่อนไขคำสั่งใน
การบิน ครั้งละ 1 ลำ ใหสามารถทำงานไดอยางถูกตอง ลดความเสียหาย
จากการควบคุมการบินจริงของอากาศยานไรคนขับดวยคอมพิวเตอร โดย
จำลองรูปแบบการบินดวยโปรแกรมจำลองการบินแบบเสมือน (Software 
in the Loop; Sphinx Flight Simulator) บนพื้นฐานของระบบปฏิบัติการ
คอมพิวเตอรอ ูบุนตู (Ubuntu) บนลินุกซ (Linux) ซึ ่งผลการทดสอบ
เปรียบเทียบรูปแบบการบินทั้ง 4 ตำแหนง (4 ชุดคำสั่ง) ในระยะทาง 5 
เมตร เทากันทุกตำแหนง เพ่ือพิจารณาจุดเริ่มตนการบินและจุดลงจอด ทุก
ช ุดคำสั ่ง จำนวน 5 คร ั ้ง ในแตละชุดคำสั ่ งจะมีค าความเที ่ยงตรง 
(Precision) จากจุดสิ้นสุดในตำแหนงลงจอด โดยเฉลี่ยรอยละ 98 ตลอด
ชวงของการทดสอบการบิน     

คำสำคัญ: อากาศยานไรคนขับ โปรแกรมจำลองการบิน   

Abstract 
This article presents the process of controlling an 

unmanned aerial vehicle autonomously with the Parrot Sphinx 
flight simulator. The objective is to simulate a virtual flight 
pattern and test the flight pattern according to the flight 
command conditions one flight at a time, so that it can work 
correctly, and reduce the damage from the actual flight control 
of the unmanned aerial vehicle by the computer. The flight 
pattern is simulated using a virtual flight simulator program 
(Software in the Loop; Sphinx Flight Simulator) based on the 
Ubuntu operating system on Linux. The test results compare 
the flight patterns of all 4 positions (4 command sets) at a 
distance of 5 meters the same for all positions, to consider the 
starting point of the flight and the landing point. Every 
command set 5 times, each command set will have an average 
precision value from the end point in the landing position of 98 
percent throughout the flight test. 
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1. บทนำ 
อากาศยานไร คนขับ (Unmanned Aerial Vehicle; UAV) หรือ     

โดรน (Drone) เปนยานพาหนะทางอากาศขนาดเล็กที่มีระบบควบคุมและ

สั่งการดวยอุปกรณควบคุมระยะไกล ในรูปแบบอัตโนมัติหรือกึ่งอัตโนมัติ
โดยไมมีนักบินควบคุมการทำงานอยูบนเครื่อง [1] ซึ่งเปนอีกหน่ึงเทคโนโลยี
ทางดานการบินที ่มีการเติบโตและมีการประย ุตใช งานที่หลากหลาย 
ปจจุบันมีการพัฒนาและประยุตใชงานอากาศยานไรคนขับหลากหลายดาน 
เชน การบินสำรวจและเก็บขอมูลดานการเกษตรในฟารมอัจฉริยะ การบิน
สำรวจและทำแผนที่ทางอากาศ การบินสำรวจในพื้นที่เกิดภัยพิบัติ การบิน
สำรวจโครงสรางอาคารและสิ ่งปลูกสราง การบินสำรวจหาขาวและเก็บ
ขอมูลทางการทหาร [2] การบินสำรวจถ้ำหรือสิ่งปลูกสรางใตดิน [3] การ
บินสำรวจความเสียหายของสายสงไฟฟาแรงสูง [4] หรือการบินสำรวจ
บำรุงรักษาระบบพลังงานหมุนเว ียน เปนตน อากาศยานไรคนขับที่
พัฒนาขึ้นเองเพื่อตอบสนองภารกิจที่มีความแตกตางหลากหลายนั้น ตอง
อาศัยความเชี่ยวชาญเฉพาะดานของผูพัฒนารวมถึงตองใชระยะเวลาใน
การดำเนินการที่ยาวนาน [5] หากแต ในปจจุบันมีบรษิัทผูจัดจำหนายและ
พัฒนาอากาศยานไรคนขับสำเร็จรูปเชิงพาณิชย ไดมีการพัฒนาใหอากาศ
ยานไรคนขับสามารถทำงานไดหลากหลายภาระกิจภายในเครื่องเดียว ซึ่ง
จะขึ้นอยูกับอุปกรณประกอบทางเทคนิคที่ใหมา อีกทั้ง สามารถหาซื้อได
ตามรานตัวแทนจำหนายท่ัวไป  

การใชงานอากาศยานไรคนขับสำเร็จรูปที่ต องใชการควบคุมแบบ
อัตโนมัติตามเงื่อนไขการทำงานที่มีความยุงยาก ซับซอน ยังมีขอจำกดัอยู 
ผ ู  ผล ิตอากาศยานไร คนข ับ เช น DJI [6], Ryze [7], Parrot [8] และ 
Bitcraze [9] จึงไดมีการพัฒนาเครื่องมือในการสรางโปรแกรม (Software 
Development Kits; SDK) ท่ีสามารถเช ื ่ อมต  อและส ื ่อสาร เข  ากั บ
ระบบปฏิบัติการหุนยนต (Robot Operation System; ROS) ของอากาศ
ยานไรคนขับ โดยมีเพียงบางรุนเทานั้นที่สามารถใชเครื่องมือในการสราง
โปรแกรมให สามารถทำงานได ตามเง ื ่อนไขของผู พ ัฒนา ป จจ ุบัน
ระบบปฏิบัติการหุนยนต ยังใชในการพัฒนาหุนยนตรวมถึงอากาศยานไร
คนขับยุคใหมที่มีความยืดหยุนสูงสามารถใชภาษาในการเขียนโปรแกรมที่มี
ความหลากหลาย มีชุดคำสั่งใหสามารถเลือกใชงานในการออกแบบพัฒนา
อากาศยานไรคนขับ เชน การระบุตำแหนงอากาศยานไรคนขับดวยภาพ 
[10] การรับรูและกำหนดสภาพแวดลอม [11] การวางแผนการเคลื่อนที่
ของอากาศยานไรคนขับ [12] และจำลองควบคุมอากาศยานไรคนขับ
เสมือนจริง [13, 14]  

โปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx เปนเครื่องมือในการจำลอง
การทำงานของอากาศยานไรคนขับ ที่พัฒนาขึ้นโดยบริษัท Parrot ประเทศ
ฝรั่งเศส มุงเนนพัฒนารูปแบบการบินภายใตสภาพแวดลอมเสมือนจริง โดย
สามารถบันทึกขอมูลการบินขณะเวลาจริง จำลองการทำงานของอุปกรณ
ตรวจจับและกลอง สรางฉาก 3 มิติประกอบการบิน และเขียนคำสั่งเพื่อ
ควบคุมการทำงานของอากาศยานไรคนขับตามความตองการของผูพัฒนา 
บนพื้นฐานภายใตโปรแกรม GAZEBO 11 และ Unreal Engine 4.26 [15] 
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นอกจากน ั ้ น โปรแกรมย ังสามารถเช ื ่ อมต อและส ื ่ อสารเข  า กับ
ระบบปฏิบติัการหุนยนต ซึ่งทำใหการทดสอบมีความเสมือนจริงมากยิ่งขึ้น 

บทความนี้นำเสนอ กระบวนการควบคุมอากาศยานไรคนขับอัตโนมติั
ดวยโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx โดยมีวัตถุประสงคเพื่อจำลอง
รูปแบบการบินเสมือนจริงและทดสอบรูปแบบการบินตามเงื่อนไขคำสัง่ใน
การบิน ครั้งละ 1 ลำ ใหสามารถทำงานไดอยางถูกตอง ลดความเสียหาย
จากการควบคุมการบินจริงของอากาศยานไรคนขับดวยคอมพิวเตอร เพื่อ
พิจารณาและกำหนดจุดเริ ่มตนการบินและจุดลงจอดภายใตโปรแกรม
จำลองการบินในทุกชุดคำส่ัง ตลอดชวงของการทดสอบการบนิ  

 

2. ทฤษฎีที่เก่ียวของ 
2.1 โปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx  

Parrot Sphinx คือ โปรแกรมจำลองการบินของอากาศยานไรคนขับ 
(UAV Flight Simulation Program) ที่มีประสิทธิภาพและความยืดหยุน
สูง ถูกพฒันาขึ้นบนพื้นฐานการจำลองอากาศยานไรคนขับที่มคีวามแมนยำ
ตามหลักฟสิกส และการสรางภาพ 3 มิติ ที่มีความเสมือนจริงบนพื้นฐาน 
GAZEBO และ Unreal Engine โดยผูพัฒนาอากาศยานไรคนขับสามารถ
ใชโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx เพื่อทดสอบภาระกิจการบิน
เสมือนจริงที่ออกแบบขึ้นเองได กอนนำไปทำการบินในสภาพแวดลอมจริง 
โปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx ประกอบดวยโปรแกรมยอย 3 
สวน คือ เฟรมแวรบริการ เฟรมแวรอากาศยานไรคนขับ และแอปพลิเคชัน 
Unreal Engine ดังรูปที่ 1 เพื่อใหเกิดการจำลองการทำงานในกระบวนการ
ที่ผูพัฒนาตองการตามลำดับ [15]           

 
รูปท่ี 1 การทำงานโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx  

 
โปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx มาพรอมเครื ่องมือในการ

สรางโปรแกรม (SDK) ที่ชวยใหสามารถพัฒนาแพลตฟอรม 3 มิติ แบบ
ขณะเวลาจร ิ ง (Real Time) บนพ ื ้นฐานของ Unreal Engine; UE ที่
ผู พัฒนาสามารถออกแบบขึ้นเอง ดวยกระบวนการดังกลาวทำใหสามารถ
ควบคุมอากาศยานไรคนขับ ภายใตสภาพแวดลอม 3 มิติ ที่เลือกไวได 

2.2 ระบบควบคุมอากาศยานไรคนขบั  
อากาศยานไรคนขับ (UAV) เคลื่อนที่ตามคำสั่งของผูควบคุมการบิน 

ระบบจะทำการวัดสถานะการทำงาน เชน ความเรง ความสูง และความเร็ว
เชิงมุม โดยใชอุปกรณตรวจจับที่ติดตั้งภายในบอรดควบคุมหรือที่ติดตั้ง
เพิ ่มเติมภายนอก คาสถานะของอากาศยานไรคนขับไมสามารถวัดได
โดยตรงจากอุปกรณตรวจจับ จึงมีการใชระบบประมาณคาสถานะ (State 

Estimation) เพื่อประเมินคาเหลานั้นและสงกลับไปยังบอรดควบคุม เพื่อ
ใชในการคำนวณเพื ่อใหระบบรักษาเสถียรภาพไดอยางเหมาะสม ซ่ึง
กระบวนการควบคุมนี ้เรียกวา การควบคุมภายใน (Inner Loop)  

ในกรณีที ่มีการใชงานระบบการบินอัตโนมัติ (Auto Pilot) โดยการ
กำหนดภารกิจและเสนทางการบินลวงหนา ระบบควบคุมจะตองทำงาน
รวมกับระบบควบคุมภายนอก (Outer Loop) เพื่อบริหารภารกิจ (Mission 
Control) และสงพิกัดเปนคำสั่งไปยังระบบควบคุมภายใน เพื่อใหอากาศ
ยานเคลื่อนที่ไปยังตำแหนงที่ตองการตามภารกิจที่กำหนดไว [16] การ
ทำงานรวมกันของระบบควบคุมทั้ง 2 รูปแบบ สามารถอธิบายได ดังรูปที่ 2 

 

 
รูปท่ี 2 การทำงานระบบควบคุมอากาศยานไรคนขับ 

2.3 สมการการเคลื่อนทีข่องอากาศยานไรคนขับ 
การเคลื่อนที่ทั่วไปของอากาศยานไรคนขับ ที่มีจำนวนใบพัด n ตัว 

โดยพิจารณาถึงแรงภายนอก ในบางกรณีสามารถละเลยได ภายใตสมติฐาน
วาอากาศยานไรคนขับทำการบินในสภาพแวดลอมที่ปราศจากสิ่งกีดขวาง
และไมมีอิทธพิลของแรงลม [17]   

นอกจากนี้ หากอากาศยานไรคนขับกำลังเคลื่อนที่ดวยความเร็วต่ำ 
แรงทางอากาศพลศาสตร (Aerodynamical Forces; 

iD
F ) จะถูกจำลอง

ตามแบบจำลองแรงตานเชิงเสน จากสมการที่ (1) โดยไมนำผลกระทบจาก
ปจจัยอากาศพลศาสตรอื่นเขามาพิจารณาเพิ่มเติม อีกทั้ง ในการควบคุม
การบินท่ีทำผานบอรดควบคุมที่มคีวามเร็วในการตอบสนองสูง สามารถลด
รูปของสมการใหอยูในรูปแบบสมการอันดับหนึ่งได เมื่อกำหนด จำนวน
ใบพัดที่ จำนวน 4 ใบ จะไดสมการเคลื ่อนที่ของอากาศยานไรคนขับ ดัง
สมการที่ (2) 

 

                           
iD i iF d v                 (1) 

เมื่อ  id  คือ คาสัมประสิทธิ์แรงตานกลับของ i    

                                 n np v  

              
4 4

0 0

0
1

0
i i

n
nb T nb D

i i

v R F R F
m

g
 

 
            

        (2) 

 
โดยที ่ np  คือ ตำแหนงอากาศยานไรคนขับในกรอบพิกดั NED  

         nv  คือ ความเร็วเชิงเสนอากาศยานไรคนขับในกรอบพิกัด NED 
        nbR  คือ เมทริกซการหมุนระหวางกรอบพิกัด NED และกรอบพกิัด

ของลำอากาศยาน (Body Frame) 
         

iT
F  คือ แรงยก (Thrust Force) ที่เกิดจากใบพัดตัวที่ i   

          g  คือ คาความเรงเนื่องจากแรงโนมถวง 

หมายเหต:ุ กรอบพกิัดคงที่ที่เลือกใช (North-East-Down; NED) 
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3. การทดลองและผลการทดลอง 
การใชงานโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx จำลองการบิน

เสมือนจริงตามกระบวนการทำงานของโปรแกรม ดังรูปที่ 3 โดยมีตัวอยาง
การเขียนโปรแกรมและการใชคำสั่งในการควบคุมการทำงานของอากาศ
ยานไรคนขับ ดังรูปท่ี 4 และ 5 คำส่ังจะเรียกใชอากาศยานไรคนขับจำลอง 
Parrot รุ น Anafi ท ี ่มีน้ำหนักตัวลำรวมแบตเตอรี ่ที ่ 315 กรัม ความ
ตานทานลมสูงสุดที่ 13.9 เมตร/วินาที ซึ่งเปนโมเดลที่เรียกใชงานภายใต
โปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx มาใชในการบินแบบเสมอืน 

 
รูปที่ 3 การทำงานของโปรแกรม Parrot Sphinx [18] 

 

 
รูปท่ี 4 คำส่ังเรียกใชงานโปรแกรม Parrot Sphinx  

 

 
รูปที่ 5 เรียกใชงาน UE4 สภาพแวดลอมเสมือนจริงของ Parrot Anafi 

 

ในการใชโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx มิไดกำหนดปจจัย
ดานความเร็วลม (Disabling Wind) ภายใตการจำลองการบิน เนื่องจาก 
ตองการทดสอบรูปแบบการบินเทานั ้น ซึ ่งการทดลองจะทำการเรียก
ชุดคำสั่งที่โปรแกรมขึ้นจากไฟล ชื่อ Oders ดังรูปที่ 6 และเรียกชุดคำสั่ง 
takeoff.py ดังรูปท่ี 7 ตามลำดับ จากนั้น ทำการเรียกหนาตางคอมมาน
ไลน Terminal บนระบบปฏบิัติการคอมพิวเตอรอูบุนตู จำนวน 3 หนาตาง 
และทำการเขียนคำสั่งตามลำดับในแตละหนาตางที่ไดกำหนดไว จากไฟล 
ชื่อ Oders เพื่อเรียกใชงานโปรแกรจำลองการบิน Parrot Sphinx ในการ
จำลองรูปแบบการบิน โดยในชุดคำสั ่ง takeoff.py จะสามารถทำการ
จำลองรูปแบบการบินไดตามตัวเลขที่ปรากฏอยูในคำสั่ง ในบรรทัดคำสั่งที่ 
18 ดังรูปท่ี 8 โดยสามารถกำหนดตำแหนงการบินแบบจำลองใหกับอากาศ
ยานไรคนขับสามารถเคลื่อนที่ไปในทิศทางตามที่กำหนด ซึ่งผลการจำลอง
จะกำหนดเลือกใชตัวเลขคำสั่งที่เปนในทิศทางที่มีเครื่องหมายบวกในการ
จำลองทั้ง 4 ตำแหนง (4 ชุดคำส่ัง) ในระยะทาง 5 เมตร เทากันทุกตำแหนง 
เพื่อพิจารณาจุดเริ่มตนการบินและจุดลงจอดกอนนำโปรแกรมที่จำลองขึ้น
นั้น นำไปใชกบัการบินจริงตามท่ีตองการ ดังตารางที่ 1 และ 2 ตามลำดับ 

 

 
รูปท่ี 6 ชดุคำสั่งโปรแกรมจำลองการบินแบบเสมือนไฟล ชื่อ Order 

 

 
รูปท่ี 7 ชุดคำส่ังโปรแกรมจำลองการบินแบบเสมือนไฟล ชื่อ takeoff.py 

 

 
รูปท่ี 8 ชุดคำสั่งจำลองรูปแบบการบินตามทิศทางท่ีกำหนด 
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ตารางที่ 1 ผลการเปรียบเทยีบชุดคำส่ังกับตำแหนงการบินจากโปรแกรม
จำลองการบิน Parrot Sphinx  

 
 

ตารางที่ 2 ผลการเปรียบเทยีบชุดคำส่ังกับตำแหนงการบินจากโปรแกรม
จำลองการบิน Parrot Sphinx (ตอ)  

 
 

จากตารางที่ 1 และ 2 เปนผลการจำลองรูปแบบการบินของอากาศยานไร
คนขับดวยโปรแกรมจำลองการบิน Parrot Sphinx โดยทำการเปรียบเทียบ
ทั้ง 4 ตำแหนง (4 ชุดคำสั่ง) ซึ่งกำหนดใหมีการจำลองรูปแบบเงื่อนไขการ
บินเพียงเงื่อนไขเดียว คือ บินไปดานหนา บินไปทางขวา บินขึ้น และหมุน
โดยรอบตามระยะทางรวมถึงตำแหนงที ่กำหนดไวในคำสั ่ง คือ 5 ซ่ึง
หมายถึง การเคลื่อนที่ของอากาศยานไรคนขับไปในระยะ 5 เมตร ทิศทาง
ที่กำหนด โดยผลการจำลองรูปแบบการบินของอากาศยานไรคนขับดวย
โปรแกรมแบบเสมือนสามารถทำงานไดตามเงื ่อนไขที่กำหนดตามคำส่ัง 
หากแต จากการทดสอบคำสัง่โดยพิจารณาจากตำแหนงการบินเมื่อสิ้นสุด
ทั้งหมด 5 คร้ัง ในแตละชุดคำส่ังจะมีคาความเที่ยงตรง (Precision) ในการ
สิ้นสุดในตำแหนงลงจอดแตละพิกัด โดยเฉลี ่ยรอยละ 98 และเกิดความ
คลาดเคล่ือน (Error) เฉล่ียรอยละ 2 ในการทดสอบแตละคร้ัง 

4. สรุปและขอเสนอแนะ 
กระบวนการควบคุมอากาศยานไรคนขับอัตโนมัติดวยโปรแกรม

จำลองการบิน Parrot Sphinx เพื่อจำลองรูปแบบการบินเสมือนจริงและ
ทดสอบรูปแบบการบินตามเงื่อนไขคำสั่งการบิน ครั้งละ 1 ลำ ใหสามารถ
ทำงานไดอยางถูกตอง ลดความเสียหายจากการควบคุมการบินจริงของ
อากาศยานไรคนขับดวยคอมพิวเตอร เพื่อพิจารณาและกำหนดจุดเริ่มตน
การบินและจุดลงจอดภายใตโปรแกรม โดยในทุกชุดคำสั่ง ตลอดชวงของ
การทดสอบการบิน จะทำการเปรียบเทียบทั้ง 4 ตำแหนง (4 ชุดคำสั่ง) ซึ่ง

กำหนดใหมีการจำลองรูปแบบเง่ือนไขการบินเพียงเง่ือนไขเดียว คือ บินไป
ดานหนา บินไปทางขวา บินขึ้น และหมุนโดยรอบตามระยะทางรวมถึง
ตำแหนงที่กำหนดไวในคำสั่ง คือ 5 ซึ่งหมายถึง การเคลื่อนที่ของอากาศ
ยานไรคนขับไปในระยะ 5 เมตร ทิศทางที ่กำหนด โดยผลการจำลอง
รูปแบบการบินของอากาศยานไรคนขับดวยโปรแกรมแบบเสมือนสามารถ
ทำงานไดตามเง่ือนไขท่ีกำหนดตามคำส่ัง หากแต จากการทดสอบคำส่ังโดย
พิจารณาจากตำแหนงการบินเมื่อส้ินสุดทั้งหมด 5 คร้ัง ในแตละชุดคำสั่งจะ
มคีาความเที่ยงตรง (Precision) ในการส้ินสุดในตำแหนงลงจอดแตละพิกัด 
โดยเฉลี่ยรอยละ 98 มีความคลาดเคลื่อน (Error) เฉลี ่ยรอยละ 2 ในการ
ทดสอบแตละคร้ัง ซ่ึงเปนปจจัยที่พึงพิจารณา เนื่องจาก ความคลาดเคล่ือน
ในการทดสอบการบินในโปรแกรมจำลองการบินแมเพียงเล็กนอย จะสงผล
ตอการนำคำส่ังไปส่ังงานการบินของอากาศยานไรคนขับลำจริง ทำใหจุดลง
จอดเกิดความคลาดเคล่ือนในระยะที่เพิ่มขึ้นจากความเปนจริงได 
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