
โครงการ   
พัฒนาตนแบบระบบวัดมุมอางอิง 

คณะกรรมการวิจัยโรงเรียนนายเรือ 

 
ภาพถายทางอากาศ โรงเรียนนายเรือ โดย MK.IIb. 

หลายคนคงคุนตากับภาพถายทางอากาศภาพ “โรงเรียนนายเรือ” นี้ หากแตภาพนี้มิไดถูกบันทึก 
โดยการจางเหมาลําอากาศยานลําใด ๆ เหมือนเคย แทจริงแลวถูกบันทึกโดยอากาศยานบังคับลําจิ๋ว  สวนหนึ่ง 
จากงานวิจัยโครงการ “พัฒนาตนแบบระบบวัดมุมอางอิง” โครงการวิจัยจากทีมงานวิจัยโรงเรียนนายเรือ  

รูจักโครงการ 

โครงการ “พัฒนาตนแบบระบบวัดมุมอางอิง” เปนโครงการที่มีวัตถุประสงค เพ่ือพัฒนาตนแบบ
ระบบวัดมุมอางอิง (Vertical Gyro) ใช Micro Electro Mechanical System (MEMS) Inertial Sensors ที่
สามารถใชงานไดจริง อยางต่ําจํานวน ๕ ชุด โดยมีตนทุนวัตถุดิบไมเกิน ๕๐,๐๐๐.- บาท ตอชุด ภายในเวลา 
๒ ป (กรกฎาคม ๒๕๕๐ – มถิุนายน ๒๕๕๒) ดวยงบประมาณ ๓,๐๖๔,๐๐๐.- บาท โดยสํานักงานกองทุน
สนับสนุนการวิจัย (สกว.) สนับสนุนเงินสด จํานวน ๒,๖๑๔,๐๐๐.- บาท และโรงเรียนนายเรือสนับสนุนในรูป
ของสวนสนับสนุนอ่ืน (In Kind) เชน คาใชจายอุปกรณ Data Acquisition อุปกรณบัดกรี และคาเสื่อมราคา
ของอุปกรณ จํานวน ๔๕๐,๐๐๐.- บาท  



ปที่ ๘ ฉบับที่ ๓                                                                                                         กรกฎาคม - กันยายน ๒๕๕๑ 

                                                                     ๒ 
 
 

ท่ีมาและความสําคัญของปญหา 

Vertical Gyro (VG) คือ เซ็นเซอรสําหรับวัดมุมอางอิง 
ไดแก มุม Pitch (หนา-หลัง) มุม Roll (ซาย-ขวา) และมุม Yaw 
(หมุนรอบตัวเอง)  

VG เปนอุปกรณพ้ืนฐานสําคัญของระบบควบคุมอัตโนมัติ 
หลากหลาย (Motion Sensing & Control) ทั้งทางทหารและพลเรือน เชน Robotics, ระบบ Stabilize      
จานเรดาร/กลอง, ระบบควบคุมการยิงของปน, ระบบควบคุมอัตโนมัติของยานตาง ๆ (เรือ/อากาศยาน/ยาน
ใตน้ํา) ทั้งมีและไมมีคนบังคับ รวมทั้งจรวดนําวิถี เปนตน 

หลักการทํางานของ VG ในปจจุบันใชคาที่วัดไดจาก Inertial Sensors ๒ ประเภท คือการวัด
ความเร็วเชิงมุม (Rate Gyros)  และการวัดความเรงเชิงเสน (Accelerometers) มาประมวลผลรวมกัน โดย
ใหผลลัพธ คือ มุม Roll Pitch และ Yaw  การพัฒนา VG มีความซับซอน เพราะตองใชเทคนิคทาง
คณิตศาสตรชั้นสูง เชน Kalman หรือ Complementary Filtering ในการประมวลผลเพ่ือชดเชยความเรงของ
วัตถุ ประกอบกับ Inertial Sensors เปนเซ็นเซอรที่มีความออนไหวสูง ทําใหตองใชเครื่องมือวัดมาตรฐานสูง
ในการทดสอบปรับเทียบ ดังนั้น VG จึงเปนอุปกรณคุณภาพดี ชั้นเย่ียม (Instrumentation Grade) ราคาสูง 
จํากัดอยูในกลุมผูผลิตตางประเทศที่มีทรัพยากรพรอม 

ตามที ่ VG เปนสวนประกอบพ้ืนฐานสําคัญของยุทโธปกรณหลากหลาย มีราคาสูง (VG400  
CD-100) ที่ถูกออกแบบใหใชกับอากาศยานไรคนขับ (Unmanned Aerial Vehicle- UAV) โดยเฉพาะของ
บริษัท Crossbow (ราคาประมาณ ๔๐๐,๐๐๐.- บาทตอชุด) และยังไมสามารถผลิตไดเองภายในประเทศ   
การวิจัยและพัฒนาเพ่ือใหสามารถผลิต VG ไดเองภายในประเทศ จึงเปนการเสริมสรางความเขมแข็งของ
อุตสาหกรรมปองกันประเทศโดยตรง 

วัตถุประสงค 

ดังที่กลาวมาขางตน โครงการดังกลาวมีวัตถุประสงคเพ่ือ พัฒนาตนแบบระบบวัดมุมอางอิง 
Vertical Gyro ใช Micro Electro Mechanical System (MEMS) Inertial Sensors ที่สามารถใชงานไดจริง 
อยางต่ําจํานวน ๕ ชุด  โดยมีตนทุนวัตถุดิบไมเกิน ๕๐,๐๐๐.- บาท ตอชุด  ซึ่งเซ็นเซอรประเภท  MEMS  นี้  
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มีราคาถูกและหาซื้อไดงาย (ตัวอยางเชน ในอดีต Gyro ประเภท Mechanical อาจมีราคาหลายลานบาทตอ
ชิ้น และหาซื้อไดยากเนื่องจากถูกจํากัดดวย Export License ในปจจุบัน MEMS Gyro มีราคาในระดับไมก่ี
หมื่นบาท และหาซื้อไดทั่วไป) สิ่งที่ขาดอยูคือ ขั้นตอนวิธี หรือ อัลกอริทึม (Algorithm) ที่นําคาที่เซ็นเซอร
วัดได มาประมวลผล  

ความยากของงาน 

ความยากและความซับซอนของการพัฒนา VG มีเหตุผลหลัก ๆ ดังนี ้

๑. Inertial Sensor มีความออนไหวสูง เชน Noise RMS (Root Mean Square) ของ
สัญญาณที่วัดไดจาก Accelerometer อยูในระดับสิบไมโครโวลต (x๑๐-๖) และ 
Sensitivity เปล่ียนแปลงตามอุณหภูมิ เปนตน ดังนั้น จึงมีความจําเปนตองใชเทคนิค
การออกแบบวงจรเฉพาะดานรวมกับการใชเครื่องมือวัดและปรับเทียบมาตรฐานสูง 

๒. การประมวลผลตองใชเทคนิคทางคณิตศาสตรชั้นสูง ในสาขา Sensor Fusion เชน 
Kalman Filtering เนื่องจากเปนการนําคาที่วัดไดจากเซ็นเซอรหลายประเภทมา
ประมวลผลรวมกันในลักษณะ Optimal Estimator ซึ่งตองคํานึงถึงคุณลักษณะเฉพาะ
ของเซ็นเซอรแตละประเภท (Stochastic Properties) และการเคล่ือนที่ของวัตถุ 
(Platform Dynamic Model) พรอม ๆ กัน 

ผูวิจัยในโครงการนี ้ ไดวิจัยและพัฒนา Algorithm สําหรับคํานวณมุมอางอิง โดยใช Adaptive 
Kalman Filter ซึ่งสามารถพิสูจนดวย Computer Simulation ไดวา Algorithm ดังกลาว สามารถคํานวณมุม
อางอิงไดถูกตอง นอกจากนี้ “Algorithm ใช Adaptive Technique จึงมีจุดเดนคือ ชวยใหสามารถ
แยกแยะคาที่ Accelerometer วัดไดอยางชัดเจน (Optimal) วาเปนแรงทีเ่กิดขึ้นจากความเรงของวัตถุ
หรือแรงโนมถวงของโลก ซ่ึงจะเปน VG ที่มีขีดความสามารถน้ี” ในสวน Calibration ไดออกแบบสมการ
สําหรับ Calibrate Accelerometers โดยใช Tilt Table ไวแลว ดังนั้น ในสวนงานที่จะตองวิจัยและพัฒนาตอ 
คือ การ Calibrate Sensors, การออกแบบและพัฒนาวงจรจริง, การทดสอบใชงานจริงทั้งแบบ Static Tests 
(Temperature Chamber, Tilt/Rate Tables) และ Dynamics Tests (Flight Test) 
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แนวทางการดําเนินงานวิจัย 

แนวคิดในภาพรวม แบงเปน ๕ สวนงานหลัก คือ 
๑. Prototype Algorithm Development : เปนการสรางและใชแบบจําลองทางคณิตศาสตร

ในรูปแบบ Matlab & Simulink เพ่ือออกแบบและทดสอบเบ้ืองตน (Proof of Concept) 
๒. Prototype Hardware Development : เปนการสรางและทดสอบตนแบบ Circuit Board 

และ Casing 
๓. Test Equipment Development : เปนการ Outsource สรางเครื่องมือทดสอบ

ปรับเทียบ 
๔. Calibration & Testing : เปนการ Calibrate และทดสอบระบบแบบ Static Tests (ใช 

Temperature Chamber, Tilt/Rate Tables) และ Dynamic Tests ดวย Flight Tests 
๕. Project Closing : เปนการเขียนรายงานสรุปโครงการและเสนอปดโครงการ 

ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

Vertical Gyro เปนสวนประกอบสําคัญของยุทโธปกรณหลายประเภททีใ่ชในทั้ง ๓ เหลาทัพ เชน 
ระบบควบคุมการยิง ระบบ Stabilize ของเรือหรือเรดาร และระบบควบคุมการบินอัตโนมัติ แตยังไมสามารถ
ผลิตข้ึนไดในประเทศ ดังนั้น 

๑. หากประเทศไทยสามารถผลิตข้ึนเอง จะมีประโยชนในดานความมั่นคง และอุตสาหกรรม 
ปองกันประเทศเปนอยางมาก ซึ่งถือเปนการลดการพ่ึงพาการนําเขา พัฒนาขีดความสามารถ 
ดานอุตสาหกรรมปองกันประเทศ - เสริมสรางความเขมแข็งทางอุตสาหกรรมปองกันประเทศ 
จึงมีความจําเปนตองพัฒนาเครื่องมือตาง ๆ ที่เปนพ้ืนฐานสําคัญของยุทโธปกรณ ซึ่ง
รวมถึง VG เพราะนอกจากจะเปนการลดการพ่ึงพาเทคโนโลยีทีเ่ปนหัวใจสําคัญจาก
ตางประเทศแลว ยังเปนการประหยัดงบประมาณอีกดวย 

๒. ไดความรูเชิงทฤษฏีและเชิงบริบท (Know – how)๑ เก่ียวกับการสรางเครื่องวัดที่เปน
หัวใจสําคัญของยุทโธปกรณทั้งหลาย 

 

                                                
๑ ความรูเชิงทฤษฎีและเชิงบริบท (Know – how) เปนความรูเช่ือมโยงกับโลกของความเปนจริง ภายใตสภาพความเปนจริงที่ซับซอมสามารถนําเอาความรูชัดแจงที่ไดมา   
ประยุกตใชตามบริบทของตนเองได มักพบในคนที่ทํางานไปหลาย ๆ ป จนเกิดความรูฝงลึกที่เปนทักษะหรือประสบการณมากขึ้น 
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๓. เปนบันไดโอกาสนําไปสูการพัฒนายุทโธปกรณสมัยใหมอ่ืน  ๆ
๔. นอกจากการวิจัยและพัฒนาในลักษณะนี้ จะเปนโอกาสสงเสริมศักยภาพของโรงเรียน

นายเรือในดานวิชาการแลว ยังเปนโอกาสใหอาจารยและนักเรียนนายเรือไดเรียนรูและมี
สวนรวมในการวิจัยและพัฒนาเทคโนโลยีชั้นสูง ซึ่งจะเปนประโยชนตอการเรียนการ
สอนของนักเรียนนายเรือโดยตรง 

แนะนําทีมงานวิจัย-Team Work: A Key to Success 

แนวคิดที่เปนระบบอยางเดียว คงไมอาจทําใหโครงการวิจัย
โครงการนี้ สําเร็จลุลวงไปไดทันเวลาที่กําหนด หัวใจสําคัญแหงความสําเร็จ 
คือ ทีมงานวิจัยชั้นดี ที่ขับเคล่ือนผลักดันใหโครงการวิจัย เปนรูปธรรม
ข้ึนมาได ดังนั้น ทีมวิจัยไดถูกจัดสรรตามความถนัด ความเชี่ยวชาญ และ
ชํานาญของแตละบุคคล โดยมี  

๑. นาวาโท.ดร.กฤษฎา แสงเพ็ชรสอง หัวหนาโครงการ 
รับผิดชอบในเรื่องของ IMU (Information Management 
Unit) Software and Casing 

๒. นาวาเอก เกียรติกูล ไชยสังวล – พัฒนาระบบควบคุมการบินอัตโนมัติ ระบบไฟฟา- 
Electronics 

๓. นาวาโท พรเทพ บุญรักษา – พัฒนาอากาศยานสําหรับทดสอบ (โครงสราง- Air 
Frame) 

๔. นาวาตรี อุดมศักด์ิ บุญประเสริฐ – พัฒนาแผงวงจร และอุปกรณทดสอบปรับอุณหภูมิ 
IMU PCB & Temperature Chamber 

๕. เรือตรี คณิน ศิริธรากูล – พัฒนาระบบควบคุมการบินอัตโนมัติ รับผิดชอบพัฒนา
โปรแกรมควบคุมการบินภาคพ้ืน (Ground Control Software)  

๖. เรืออากาศเอก ดร.ประสาทพร วงศคําชาง – พัฒนาอุปกรณทดสอบวัดความเร็วเชิงมุม 
(Rate Table Development) และ 

๗. คุณ เฉลิมศักด์ิ เทียนสม –พัฒนาอากาศยานสําหรับทดสอบ 

ข้ันตอนในการทํางานวิจัย ไดถูกออกแบบอยางมีระบบ และกําหนดข้ึนจากแนวคิดในภาพรวม
ขางตน ทั้ง ๕ สวนงานหลัก โดยทีมวิจัยไดแบงกิจกรรมยอยออกเปน ๑๑ กิจกรรม ไดแก  
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 ๑. การสรางและพัฒนาการใชแบบจําลองทางคณิตศาสตรในรูปแบบ Matlab & 
Simulink สําหรับทําการทดสอบเบ้ืองตน โดยมีกิจกรรมยอย ไดแก  

  :: ๑ สรางแบบจําลองการบิน (Flight Simulation Development) 
  :: ๒ พัฒนาวิธีการปรับเทียบ (Calibration Algorithm Development) 
  :: ๓ ทดสอบการทํางานดวย Simulation (Prototype Algorithm Simulation Testing) 
 ๒. การสรางและทดสอบตนแบบแผงวงจรตาง ๆ และตัวกลอง ซึ่งมีกิจกรรมยอย ไดแก 
  :: ๔ ออกแบบวงจร (Circuit Design) 
  :: ๕ ทดสอบและแกไขวงจร (Circuit Testing & Debugging) 

๓. การพัฒนาและสรางอุปกรณปรับเทียบ  
  :: ๖ พัฒนาอุปกรณทดสอบปรับอุณหภูมิ (Temperature Chamber Development) 
  :: ๗ พัฒนาอุปกรณทดสอบวัดความเร็วเชิงมุม (Rate Table Development) 
  :: ๘ พัฒนาอากาศยานสําหรับทดสอบ (Test Aircraft Development) 

๔. การปรับเทียบและทดสอบระบบแบบ Static และ Dynamic 
  :: ๙ การปรับเทียบและทดสอบแบบ Static (Calibration & Static Testing) 
  :: ๑๐ การทดสอบแบบ Dynamic (Dynamic Testing) 
 ๕. การเขียนรายงานสรุปและเสนอปดโครงการ 
  :: ๑๑ เขียนรายงานสรุป (Writing up)  

บทเรียนท่ีไดรับ 

จากวันเปดตัวโครงการ (กรกฎาคม ๒๕๕๐) จนถึงปจจุบัน (สงิหาคม ๒๕๕๑) ๑ ป แหง      
ความมุงมั่น และพยายาม ทีมงานวิจัยผานอะไรมาบาง และบทเรียนที่ไดรับคืออะไร  

ทีมพัฒนาอากาศยานสําหรับทดสอบ  

นาวาโท พรเทพ บุญรักษา ดูแลในสวนของการออกแบบและสรางอากาศยาน ใน  ๖  เดือนแรก
ของการวิจัย ทีมพัฒนาอากาศยาน ไดทําการออกแบบและสรางอากาศยาน โดยมีวัตถุประสงค เพ่ือใชในการ
ลาดตระเวนและสําหรับเรือตรวจการณและรักษาฝง และเพ่ือเปนอากาศยานสําหรับทดสอบ VG  ผลลัพธที่
ได คือการออกแบบอากาศยานไรคนขับ จํานวน ๓ รุน (MK.I, IIa, และ IIb) ซึ่งมีสวนประกอบจาก Fiber 
Glass โฟม และไม และทําการทดลอง โดยมีเปาหมายในการลาดตระเวน ๑-๒ ชั่วโมง 
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MK.I MK.IIa MK.IIb 

 
๖ เดือนตอมา ทีมพัฒนาอากาศยาน ไดทําการสรางอากาศยานสําหรับทดสอบ VG โดยใหขอมูลใน

การลาดตระเวนแบบ Real-Time ผลลัพธคือ อากาศยานบังคับวิทยุจํานวน ๕ ประเภท  (ภูพาน ๑, ๒, ๓, ๔
a., 4b., 4c. และ นัดชา ๑) ทั้ง ๕ ประเภท ไดรับการสนับสนุนจากคุณเฉลิมศักด์ิ ฯ ผูเชี่ยวชาญทางการ
ออกแบบเครื่องบินบังคับ นอกจากนี้ ในหวงเวลาดังกลาว ทีมพัฒนาอากาศยาน ยังไดตนแบบอากาศยาน
ประกอบบังคับวิทยุพรอมใช MK.IIc. น้ําหนักเบา  

 

 

 

  
Poopan 4b. Natcha 1 
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MK.IIc. Composite 
Prototype   

 

 

 

 

 

Ground Control 
Station 
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สําหรับโปรแกรมควบคุมการบินภาคพ้ืน ประกอบการทดสอบ IMU แบบ Dynamic Test 

ไดรับการพัฒนาโดย เรือตรี คณิน ฯ ซึ่ง ๖ เดือนแรก ผลงานที่ไดคือการพัฒนาโปรแกรมที่สามารถรับ-สง
ขอมูลผาน RS232 ได สามารถพล็อตเปา UAV ลงบนแผนที่ที่เตรียมไวได ตลอดจนสามารถแสดงและ
บันทึกภาพจากกลองที่ติดตั้งบน UAV นอกจากนี้ ยังกําหนดและแกไขเสนทางการบินของ UAV และแสดง
เสนทางที่ทําการบินได พรอมกับแสดงขอมูลที่เก่ียวของกับการบินเบ้ืองตนได  

  
แสดงคาเปนกราฟได แสดงคาเปน Guage 

 

 
เปลี่ยนโหมดเปน Manual  

โดยใช Joy Stick ควบคุมได 

จากนั้น ๖ เดือนหลัง เรือตรี คณิน ฯ ไดพัฒนาปรับปรุงระบบแผนที่ใหเปนระบบสารสนเทศทาง
ภูมิศาสตร (Geographic Information System- GIS) ซึ่งสามารถแสดงภาพ UAV เคล่ือนไหวแบบ Real-
time บันทึกขอมูลลง Database และบันทึกภาพขณะทําการบิน (ดังเห็นผลงานจากภาพถายทางอากาศใน
ตอนตน) ตลอดจนสามารถแสดงขอมูลในรูปแบบกราฟฟกสได  
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Ground Control Station 
ระยะที่สอง (มกราคม – 
มิถุนายน ๒๕๕๑) 

ทีมสราง ทดสอบอุปกรณ Hardware และพัฒนาเครื่องมือทดสอบปรับเทียบ 

 

หกเดือนแรกของโครงการ นาวาตรี อุดมศักด์ิ  
บุญประเสริฐ ดูแลในสวนของ การพัฒนาตนแบบ Hardware 
และอุปกรณทดสอบปรับอุณหภูมิ  ซึ่งไดมีการออกแบบ

แผงวงจรตาง ๆ โดยอาศัยโปรแกรม Altium Designer Software เปนผูชวย การ
ออกแบบแผงวงจร ไดกําหนดใหมีการออกแบบ Schematic Design ทั้ง Analog, 
Digital และ FPGA (Field Programmable Gate Array), การออกแบบตั้งใชถึง ๖๔ 
layers ดวยกัน และตองมีการสรางแบบจําลองของวงจร เปนตน 
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ระยะที่สองของโครงการ นาวาตรี อุดมศักด์ิ ฯ ทําการพัฒนาแผงวงจรตนแบบ และทําการ

ทดสอบและแกไขวงจรตาง ๆ ใหสมบูรณ  โดยไดทําการออกแบบวงจรถึง ๔ รูปแบบดวยกัน 

    
Version ๑ Version ๒ Version ๓ Version ๔ 

  

  

 

BUG FREE ZONE!! 

อุปกรณทดสอบปรับอุณหภูมิ 

สําหรับการพัฒนาอุปกรณทดสอบปรบัอุณหภูมิ ซึ่งตองการอุณหภูมิระหวาง ๐๐ - ๘๐๐ C โดยใช 
TEC (Thermo Electric Cooling) Module สําหรับความเย็น และ หลอด Halogen สําหรับความรอน การ
ควบคุมอุณหภูมิอาศัย Microcontroller 

  
TEC Module (Thermoelectric) TEC Module Characteristics 
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Temperature Chamber Controller 

การพัฒนาอุปกรณปรับอุณหภูมิ ในระยะที่สอง การปรับเทียบแบบ Fuzzy Logic ไดถูกนํามาใช
ในข้ันตอนนี้  

ในระบบควบคุมความรอน มีความแมนยําเพียง ๐.๑๐ C 
และระบบควบคุมความเย็น เพียง ๐.๕๐ C โดยประมาณ 

 

การพัฒนาอุปกรณทดสอบวัดความเร็วเชิงมุม ไดรับความรวมมือจาก เรืออากาศเอก   
ดร. ประสาทพร วงศคําชาง มาดูแลรับผิดชอบในสวนนี้  
ซึ่งวัตถุประสงคของการพัฒนา เพ่ือ พัฒนาอุปกรณ
ทดสอบวัดความเร็วเชิงมุม ๓ แกน โดยใชโปรแกรม 
CATIA ในการพัฒนา 

อุปกรณทดสอบวัดความเร็วเชิงมุมชิ้นน้ี 
จะเปนอุปกรณสําคัญในการทดสอบระบบแบบ Static 
Rate Table 
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การสรางและใชแบบจําลองทางคณิตศาสตรในรูปแบบ Matlab & Simulink เพื่อออกแบบ
และทดสอบเบ้ืองตน  

นาวาโท ดร.กฤษฎา แสงเพ็ชรสอง หัวหนาโครงการ ทําการพัฒนา IMU Software และ Casing 
โดยทําการพัฒนา Software ไดแก แบบจําลองการบิน และ Digital DATCOM Toolbox การพัฒนาวิธีการ
ปรับเทียบ สรางแบบจําลองทางคณิตศาสตร และทําการทดสอบ นอกจากนี้ ยังไดพัฒนา Hardware ไดแก 
Sensor Suite และแผงวงจรประกอบตาง ๆ รวมถึง IMU Casing ดวย 

 

 

 

Flight simulation & Digital DATCOM toolbox 
โดยความรวมมือจาก อาจารยบุญชัยฯ 
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Calibration Algorithm (Nonlinear Least Squared) designed & fully tested by Monte Carlo simulation. 

หกเดือนถัดมา เขาสูระยะที่สองของโครงการ นาวาโท ดร.กฤษฎา ฯ ไดพัฒนาแบบจําลองใน
การปรับเทียบ IMU Sensors และการสรางแบบคํานวณ (Compute Orientation) ซึ่งผลการวิจัยเปนที่พอใจ
ของทีมงาน  

เพ่ือใหไดผลงานที่มีคุณภาพ นาวาโท ดร.กฤษฎา ฯ เห็นวา อุปกรณที่ดีเลิศ ตองการการ
ปรับเทียบที่ดี, อุปกรณประกอบทุกชิ้นสวนที่ไรที่ติ IC’s Rework, CNC (Computer Numerical Controller) 
Machine และ Multilayer PCB Prototyping  
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ปญหาการลัดวงจรเน่ืองจากขาดอุปกรณในการเช่ือมตอท่ีดี 

  
กอนแกไข หลังแกไข (ใชเวลา ๕ วัน) 

 

   
LESSON LEARNED- 

บทเรียนจากความผิดพลาด 
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ความสําเร็จใน ๑ ปแรก 

  
IMU Casing แผงวงจรตนแบบ Ground Control Station 

 
ทดสอบการบิน ณ โรงเรียนนายเรือ Fly me to the moon 

ความสําเร็จใน ๑ ปแรก ผลงานที่ได คือ Sensors วัดมุมเอียง ซึ่งไดรับการปรับเทียบและ
ทดสอบแบบ Static เรียบรอยแลว เครื่องบิน UAV ที่ติดตั้ง Sensors ตาง ๆ พรอมถายภาพทางอากาศได 
เหลือเพียงการปรับเทียบและทดสอบแบบ Dynamic และเครื่องบินควบคุมอัตโนมัติ (Autopilot) ซึ่งคาดวาจะ
แลวเสร็จประมาณ พฤศจิกายน ๒๕๕๑  

คุณคาจากโครงการวิจัยชิ้นนี้ ไมไดอยูที่ ตนแบบระบบวัดมุมอางอิง ที่สามารถใชงานไดจริง 
เพียงอยางเดียว หากแตผลผลิตระหวางทางไดตอยอดประโยชนอันมหาศาล หวังเพียงแตผูมองเห็นคุณคา
นั้น จักไดใชมันใหเกิดประโยชน ไมเพียงแตอากาศยานบังคับลําจิ๋ว สามารถนํามาใชในการลาดตระเวนในที่
ทุรกันดารไดเปนอยางดี  สอดคลองกับนโยบายกองทัพ โดยเฉพาะในดานการขาวที่มุงหวังจะ “พัฒนา      
ขีดความสามารถดานกระบวนการขาวกรองทั้งในระดับยุทธศาสตร ยุทธการ และยุทธวิธี โดยเนนขาว
เก่ียวกับกองทัพเรือในภูมิภาคที่มีผลกระทบตอการปฏิบัติงานของกองทัพเรือโดยตรง และการขาวในพ้ืนที่
ปฏิบัติการใหบูรณาการกับการปฏิบัติทางยุทธวิธี เพ่ือใหบรรลุผลสําเร็จทางยุทธการไดอยางเปนรูปธรรม  
ประหยัด และมีประสิทธิภาพ” อีกทั้งยังเปนประโยชนตอกองทัพเรือในดานยุทธการ “พัฒนาระบบ         
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ตรวจการณและระบบตรวจจับในทะเลใหสามารถติดตามสถานการณไดอยางตอเนื่อง รวมทั้งสงเสริมใหม ี 
การจัดระเบียบการสัญจรในทะเล  การแสดงตําบลที่เรือในทะเล  เพื่อสนับสนุนการตอตานการกอการราย    

 
 
การปราบปรามการกระทําผิดกฎหมาย และการชวยเหลือผูประสบภัยในทะเลอยางเปนระบบ” ๒  

และนี่ ... คือ ผลงานแหงความมุงมั่น ตั้งใจ บากบ่ัน เพ่ือใหบรรลุวัตถุประสงคทีมุ่งหมายไว 
“ตนแบบระบบวัดมุมอางอิง” ผลสําเร็จที่ไดจะสรางประโยชนมหาศาลแกกองทัพไทย และประเทศชาติ .... 

ติดตามความคืบหนาโครงการ ไดที่ http://research.rtna.ac.th หรืองานนิทรรศการวิชาการ 
โรงเรียนนายรอยพระจุลจอมเกลา ประจําป ๒๕๕๑ ในวันพุธที่ ๑๒ พฤศจิกายน ๒๕๕๑ ระหวางเวลา 
๐๗๓๐-๑๖๐๐ ณ โรงเรียนนายรอยพระจุลจอมเกลา อําเภอเมือง จังหวัดนครนายก  

โครงการดังกลาว ถือกําเนิดข้ึนภายใตความเชื่อที่วา มันสมอง และศักยภาพของคนไทย ไมได
ดอยไปกวาคนในชาติที่พัฒนาแลว หากแตความเขาใจและการสนับสนุนจากผูที่ศรัทธาและเชื่อมั่นในตัวคน
ไทยดวยกันเองนี่แหละที่จะสนับสนุนผลักดันใหคนไทยสามารถสรางคิดคนสรางสรรคสิ่งประดิษฐ และผลงาน
ที่มีคุณภาพได   นักวิจัยชาวไทยไมไดฉลาดนอยกวาคนชาติไหน และประเทศไทยจะสามารถแขงขันกับ
ตลาดสินคาชั้นเย่ียมระดับโลกไดหรือไม คําตอบ อยูที่ความมุงมั่น และความตั้งใจ .... หากเกาหลีใต, ไตหวัน 
และสิงคโปรทําได ทําไมเราจะทําไมได และถาไมใชตอนนี้ แลวเมื่อไร?? 

It is the basic belief hold by this project that a number of Thai 
researchers have as much brainpower and capability as researchers in 
other developed countries. With understanding and adequate support, 
equally good products can be delivered by Thai scientists and engineers. 

Whether Thai researchers have less clever than researchers in other 
countries and whether Thailand can compete in the global high-tech market depend solely on one’s 
imagination and determination. If South Korea, Taiwan, and Singapore can do it, why can’t we? If 
not now, when?

                                                
๒ นโยบายผูบัญชาการทหารเรือ ปงบประมาณ ๒๕๕๑ 



 


