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บทคดัย่อ 

โครงงานนี้มวีตัถุประสงค์เพื่อพฒันาอากาศยานไร้คนขบั (โดรน) ที่สามารถตรวจสอบสุขภาพใบปาล์ม
น ้ามนัไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ โดยประยุกต์ใชก้ล้องถ่ายภาพความละเอยีดสูงร่วมกบัระบบปัญญาประดษิฐ์ (AI) ใน
การวเิคราะหภ์าพถ่ายแบบเรยีลไทม ์เพื่อตรวจหาความผดิปกติ เช่น การขาดธาตุอาหาร อาการใบเหลอืง หรอืโรค
พืชต่าง ๆ กระบวนการด าเนินงานเริ่มจากการออกแบบและประกอบโดรน ติดตัง้ระบบควบคุมการบิน กล้อง
บนัทกึภาพ และโมดูลประมวลผล จากนัน้พฒันาโมเดล AI เพื่อวเิคราะห์สุขภาพใบและทดสอบประสทิธภิาพใน
แปลงปลูกปาล์มน ้ามนัจรงิ ผลการทดลองพบว่า โดรนสามารถบนิส ารวจตามเส้นทางที่ก าหนด เกบ็ขอ้มูลภาพได้
ชดัเจน และ AIสามารถระบุความผดิปกติของใบได้ในระดบัที่น่าพอใจ ผลงานนี้ช่วยลดเวลาและแรงงานในการ
ตรวจสอบสุขภาพต้นปาล์ม เพิม่ความแม่นย าในการวนิิจฉัยโรคพชื และเป็นแนวทางการประยุกต์เทคโนโลยเีพื่อ
พฒันาเกษตรกรรมสมยัใหม่ไดอ้ย่างยัง่ยนื  
ค าส าคญั: โดรน (Drone), ปาล์มน ้ามนั (Oil Palm), ปัญญาประดษิฐ์ (Artificial Intelligence (AI)), การประมวลผล
ภาพ (Image Processing), เกษตรอจัฉรยิะ (Smart Agriculture) 
1. บทน า 

ปาลม์น ้ามนัเป็นพชืเศรษฐกจิทีม่บีทบาทส าคญัต่อ 
ระบบเศรษฐกจิของประเทศไทย โดยเฉพาะในพืน้ทีภ่าคใตซ้ึง่ม ี
การเพาะปลูกในวงกว้าง การดูแลรกัษาและตรวจสอบสุขภาพ
ของ 
ต้นปาล์มน ้ามนัจึงเป็นปัจจยัส าคญัที่ส่งผลโดยตรงต่อปรมิาณ
และ 
คุณภาพของผลผลติ อย่างไรกต็าม ในปัจจุบนัการตรวจสอบ 
สุขภาพต้นปาล์มยงัคงอาศยัวธิีการเดินส ารวจด้วยแรงงานคน
เป็น 
หลกั ซึง่ตอ้งใชเ้วลาและแรงงานจ านวนมาก ท าใหม้คี่าใชจ้่ายสงู  
อกีทัง้การประเมนิสภาพของใบปาลม์ดว้ยสายตายงัมโีอกาสเกดิ 
ความคลาดเคลื่อน และไม่สามารถตรวจพบความผดิปกตขิองใบ 
หรอือาการเริม่ตน้ของโรคพชืไดอ้ย่างทนัท่วงท ีส่งผลใหปั้ญหา 
ลุกลามและก่อใหเ้กดิความเสยีหายต่อผลผลติ รวมถงึสรา้งความ 
สญูเสยีทางเศรษฐกจิแก่เกษตรกรในระยะยาว  
ดว้ยขอ้จ ากดัดงักล่าว จงึเกดิแนวคดิในการน า 
เทคโนโลยอีากาศยานไรค้นขบัหรอืโดรนมาประยุกต์ใชร้่วมกบั 
ระบบปัญญาประดษิฐ ์(Artificial Intelligence: AI) เพื่อพฒันา 
แนวทางใหม่ในการตรวจสอบสุขภาพใบปาลม์น ้ามนั โครงงานนี้ 
มุ่งเน้นการสรา้งโดรนทีส่ามารถบนิส ารวจพืน้ทีเ่พาะปลูกและ 
ถ่ายภาพใบปาลม์จากมุมสงู จากนัน้น าขอ้มลูภาพทีไ่ดม้า 

ประมวลผลและวเิคราะหส์ุขภาพของใบปาลม์โดยอตัโนมตั ิ 
แนวทางดงักล่าวช่วยลดการพึง่พาแรงงานคน เพิม่ความรวดเรว็ 
และความแม่นย าในการตรวจสอบสุขภาพพชื อกีทัง้ยงัช่วยให ้
เกษตรกรสามารถตรวจพบความผดิปกตไิดต้ัง้แต่ระยะเริม่ตน้  
ส่งเสรมิการวางแผนดูแลรกัษาแปลงปลูกอย่างมปีระสทิธภิาพ  
และเป็นการยกระดบัการจดัการเกษตรด้วยเทคโนโลยสีมยัใหม่
ให ้
สอดคลอ้งกบัการเกษตรในยุคดจิทิลั 
 
2. วิธีด าเนินการ 

2.1 แนวคิดและภาพรวมการด าเนินงานของ
ระบบ  
การด าเนินงานของโครงงานนี้ใชแ้นวคดิการท างานแบบเป็น
ระบบ (Systematic Approach) โดยแบ่งออกเป็น 4 ส่วนหลกั 
ไดแ้ก่  

1.ระบบโดรนและการบนิ  
2.ระบบเกบ็ขอ้มลูภาพ  
3.ระบบวเิคราะหข์อ้มลูดว้ย AI  
4.ระบบประเมนิผลและแสดงผลลพัธ์  

กระบวนการท างานเริม่จากโดรนบนิส ารวจพืน้ทีต่ามเสน้ทางที่ 
ก าหนด ท าการเกบ็ภาพใบปาลม์ จากนัน้ส่งขอ้มลูเขา้สูร่ะบบ 
ประมวลผลเพือ่น าไปวเิคราะหส์ุขภาพพชื 
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2.2 การออกแบบและสร้างโครงสร้างโดรน  
โครงสรา้งโดรนถูกออกแบบโดยค านึงถงึ  
1.ความแขง็แรงของโครงสรา้ง  
2.น ้าหนักเบา  
3.การกระจายน ้าหนักอย่างสมดุล  
4.ความสะดวกในการถอดเปลีย่นอุปกรณ์  
ผูจ้ดัท าใช ้เครื่องพมิพส์ามมติ ิ(3D Printer) ในการผลติโครงโด
รน  
เพื่อใหส้ามารถปรบัแกแ้บบไดต้ามความเหมาะสม และรองรบั
การ 
ตดิตัง้โมดูลเซนเซอรเ์พิม่เตมิในอนาคต  
ส่วนประกอบโครงสรา้งประกอบดว้ย  
1.โครงหลกั (Main Frame)  
2.แขนโดรน (Arm) ส าหรบัตดิตัง้มอเตอร์  
3.ฐานยดึแบตเตอรี ่ 
4.ฐานยดึกลอ้งและ Raspberry Pi 
 

2.3 การติดตัง้ระบบขบัเคล่ือนและแหล่งพลงังาน  
ระบบขบัเคลื่อนของโดรนประกอบดว้ยมอเตอรไ์ฟฟ้าแบบ  
Brushless ซึง่ควบคุมการท างานดว้ย ESC ขนาด 40A โดย3.7  
การพฒันาโมเดลปัญญาประดษิฐ์  
โมเดลทีใ่ชเ้ป็น Convolutional Neural Network (CNN) ซึง่ 
เหมาะส าหรบังานจ าแนกภาพ โดยขัน้ตอนการพฒันาโมเดล 
ประกอบดว้ย  

1.การน าขอ้มลูเขา้โมเดล  
2.การฝึกโมเดล (Training)  
3.การทดสอบความแม่นย า (Validation)  
4.การปรบัแต่งโมเดลใหเ้หมาะสมกบั Raspberry Pi  

หลงัจากไดโ้มเดลทีม่คีวามแม่นย าในระดบัทีย่อมรบัได้ จงึ
น าไปใช ้
งานจรงิบนโดรนเลอืกใชอุ้ปกรณ์ทีเ่หมาะสมกบัน ้าหนักรวมของ
โด 
รน เพื่อใหเ้กดิแรงยกเพยีงพอและประหยดัพลงังาน 
 

2.4 การติดตัง้ระบบควบคมุการบิน  
ระบบควบคุมการบนิใช ้Pixhawk เป็น Flight Controller ท า 
หน้าทีค่วบคุมการทรงตวั ทศิทาง และโหมดการบนิ โดย
เชื่อมต่อ 
กบัอุปกรณ์ดงันี้  

1.โมดูล GPS รุ่น SE100  
2.รโีมตควบคุม Radiolink T12D  
3.โปรแกรม Mission Planner  

ขัน้ตอนการตัง้ค่าระบบควบคุมประกอบดว้ย  
1.การปรบัเทยีบเซนเซอร์ (Accelerometer,  

Compass)  
2.การตัง้ค่าโหมดการบนิ (Manual, Stabilize, Auto)  
3.การก าหนดเสน้ทางการบนิแบบอตัโนมตั ิ 

(Waypoint)  
4.การทดสอบการเชื่อมต่อระหว่างรโีมตและ  

Pixhawk  
แหล่งพลงังานใชแ้บตเตอรี ่Li-Po 4S ขนาด 5200 mAh จ านวน  
3 กอ้น ซึง่ใหร้ะยะเวลาการบนิทีเ่หมาะสมตอ่การส ารวจพืน้ที่ 
โดย 
มกีารจดัวางแบตเตอรีใ่หอ้ยู่ในต าแหน่งศูนยถ์ว่งของโดรน 
 

2.5 การติดตัง้ระบบประมวลผลและกล้อง
ถ่ายภาพ  
ระบบประมวลผลหลกัใช ้Raspberry Pi ท าหน้าทีค่วบคุมการ 
ถ่ายภาพและประมวลผลขอ้มลูจาก Raspberry Pi Camera 3  
กลอ้งถูกตดิตัง้ในต าแหน่งดา้นล่างของโดรน เพื่อใหส้ามารถ 
ถ่ายภาพใบปาลม์ไดใ้นมุมมองจากดา้นบน  
หน้าทีข่อง Raspberry Pi ไดแ้ก่  

1.ควบคุมการท างานของกลอ้ง  
2.จดัเกบ็ขอ้มลูภาพ  
3.ประมวลผลภาพดว้ย AI  
4.บนัทกึผลการวเิคราะห ์ 
 
2.6 การจดัเตรียมชุดข้อมูลภาพ (Dataset  

Preparation)  
ผูจ้ดัท าไดเ้กบ็ภาพใบปาลม์จากการบนิโดรนในพืน้ทีจ่รงิ ภายใต ้
สภาพแสงทีแ่ตกต่างกนั จากนัน้น าภาพมาคดัเลอืกและจดั 
หมวดหมู่เป็นชุดขอ้มลู ไดแ้ก่  

1.ใบปาลม์ปกต ิ 
2.ใบปาลม์ขาดธาตุอาหาร  
3.ใบปาลม์ทีม่อีาการผดิปกต ิ 
 
2.7 การพฒันาโมเดลปัญญาประดิษฐ์  

โมเดลทีใ่ชเ้ป็น Convolutional Neural Network (CNN) ซึง่ 
เหมาะส าหรบังานจ าแนกภาพ โดยขัน้ตอนการพฒันาโมเดล 
ประกอบดว้ย  

1.การน าขอ้มลูเขา้โมเดล  
2.การฝึกโมเดล (Training)  
3.การทดสอบความแม่นย า (Validation)  
4.การปรบัแต่งโมเดลใหเ้หมาะสมกบั Raspberry Pi  

หลงัจากไดโ้มเดลทีม่คีวามแม่นย าในระดบัทีย่อมรบัได้  
จงึน าไปใชง้านจรงิบนโดรน  
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2.8 การทดสอบการบินและการเกบ็ข้อมูล 
ภาคสนาม  
การทดสอบด าเนินการในพืน้ทีส่วนปาลม์จรงิ โดยแบ่งการ
ทดสอบ 
ออกเป็น  

1.การทดสอบการบนิแบบ Manual  
2.การทดสอบการบนิอตัโนมตั ิ 
3.การทดสอบการถ่ายภาพ  
4.การทดสอบการประมวลผลภาพระหว่างการบนิ  
 
2.9 การประเมินผลการท างานของระบบ  

การประเมนิผลพจิารณาจาก  
1.เสถยีรภาพการบนิ  

2.ระยะเวลาการบนิต่อรอบ  
3.คุณภาพของภาพถ่าย  
4.ความแม่นย าของ AI  
5.ความเหมาะสมต่อการใชง้านจรงิในภาคเกษตร  

ผลลพัธจ์ากการประเมนิจะถูกน าไปวเิคราะหแ์ละสรุปในบทที่ 4 
 
3. ผลการทดลอง 
 3.1 ผลการพฒันาโดรนต้นแบบ  
ผลการพฒันาโดรนตน้แบบพบว่าสามารถตดิตัง้อุปกรณ์ทีจ่ าเป็น 
ต่อการตรวจสอบสุขภาพต้นปาล์มน ้ามนัได้ครบถ้วน โครงสรา้ง
โดรนมคีวามแขง็แรง น ้าหนักเบา และมเีสถียรภาพในการบิน 
ระบบควบคุมและประมวลผลท างานไดอ้ย่างต่อเนื่อง ส่งผลใหโ้ด
รนมคีวามเหมาะสมต่อการใชง้านภาคสนามและสามารถต่อยอด
การพฒันาไดใ้นอนาคต 

 
ตารางท่ี 1 ตารางแสดงรายการพัฒนารายละเอียกผลการ
ประเมนิ 
 3.2 ผลการทดสอบการบินและระบบควบคมุ  
ผลการทดสอบการบนิแสดงใหเ้หน็ว่าโดรนสามารถบนิไดอ้ย่างม ี
เสถยีรภาพตามเสน้ทางทีก่ าหนด มคีวามแม่นย าของระบบ 
GPS อยู่ในเกณฑท์ีย่อมรบัได ้และมรีะยะเวลาการบนิเพยีงพอ
ส าหรบัการส ารวจสวนปาลม์น ้ามนัขนาดเลก็ถงึขนาดกลาง ช่วย
ลดความผดิพลาดจากการควบคุมดว้ยมนุษย์  
 
 

 
ตารางท่ี 2 ตารางรายงานผลการทดสอบ 

3.3 ผลการเกบ็ข้อมูลภาพใบปาล์มน ้ามนั  
ขอ้มลูภาพทีไ่ดจ้ากโดรนมคีวามละเอยีดสงูและสามารถน าไปใช้ 
วเิคราะหส์ุขภาพใบปาลม์น ้ามนัไดเ้ป็นส่วนใหญ่ ภาพทีไ่ม่ผ่าน 
เกณฑเ์กดิจากสภาพแสงและแรงลม ซึง่สะทอ้นใหเ้หน็ว่าปัจจยั 
ด้านสภาพแวดล้อมมีผลต่อคุณภาพข้อมูล  และควรเลือก
ช่วงเวลา 
บนิทีเ่หมาะสม 

 
ตารางท่ี 3 ตารางรายงานผลการประเมนิ 

 
ภาพตวัอย่าง 
 

3.4 ผลการวิเคราะห์สุขภาพใบปาล์มด้วยระบบ 
ปัญญาประดิษฐ ์ 

ระบบปัญญาประดิษฐ์สามารถจ าแนกสุขภาพใบ
ปาล์มน ้ามนัได้ ด้วยความแม่นย าในระดบัสูง โดยการจ าแนกใบ
ปกติให้ผลดีกว่าใบ ที่มีความผิดปกติเล็กน้อย อย่างไรก็ตาม 
ผลลัพธ์โดยรวมอยู่ใน  ระดับที่น่าพอใจและสามารถใช้เป็น
เครื่องมอืช่วยตดัสนิใจในการ ดูแลสวนปาลม์น ้ามนัได ้

 
ตารางท่ี 4 ตารางแสดงผลการวเิคราหส์ุขภาพตน้ปาลม์ 
3.5 สรปุผลการด าเนินงาน  

โดรนตรวจสอบสุขภาพต้นปาล์มน ้ามันด้วยระบบ
ปัญญาประดษิฐ์ ที่พฒันาขึน้สามารถท างานได้ตามวตัถุประสงค ์
ช่วยลดเวลาและ แรงงานในการตรวจสอบสวนปาล์ม และเพิม่
ความแม่นย าในการ ประเมนิสุขภาพพชื โดยมศีกัยภาพในการ
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น าไปพฒันาและ ประยุกต์ใช้กับงานด้านการเกษตรอื่น ๆ ใน
อนาคต 

 
4.สรปุและอภิปรายผลการด าเนินงาน  

4.1 สรุปและอภปิรายผลการด าเนินงาน  
โครงงานการพฒันาโดรนตน้แบบส าหรบัตรวจสอบ 

สุขภาพพชืทางการเกษตร มวีตัถุประสงคเ์พื่อออกแบบและสรา้ง 
อากาศยานไรค้นขบัทีส่ามารถบนิส ารวจพืน้ทีเ่พาะปลูกและเกบ็ 
ขอ้มลูภาพใบพชืจากมุมสงู เพื่อน าขอ้มลูทีไ่ดไ้ปวเิคราะห์
สุขภาพของพชืดว้ยระบบปัญญาประดษิฐ์ โดยตลอดการด าเนิน
โครงงานไดม้กีารออกแบบโครงสรา้งโดรนดว้ยเครือ่งพมิพส์าม
มติ ิตดิตัง้ระบบควบคุมการบนิ ระบบน าทาง และระบบบนัทกึ
ขอ้มลูใหส้ามารถท างานร่วมกนัไดอ้ยา่งเหมาะสม 
 จากผลการทดลองและการทดสอบพบว่าโดรน 
ตน้แบบสามารถบนิไดอ้ย่างเสถยีรตามเสน้ทางทีก่ าหนดไวใ้น 
โปรแกรม Mission Planner ระบบ GPS สามารถระบุต าแหน่ง
ไดค้่อนขา้งแม่นย า ภาพทีบ่นัทกึไดจ้ากกลอ้งมคีวามคมชดั
เพยีงพอส าหรบัการน าไปวเิคราะหส์ุขภาพใบปาลม์น ้ามนัดว้ย
ระบบปัญญาประดษิฐ ์ผลการวเิคราะหแ์สดงใหเ้หน็ว่าระบบ
สามารถช่วยแยกแยะใบปกตแิละใบทีม่คีวามผดิปกตไิดใ้นระดบั
ทีน่่าพอใจ ซึง่สอดคลอ้งกบัสมมตฐิานและเป้าหมายของ
โครงงานทีต่ ัง้ไว ้อย่างไรกต็าม ยงัพบขอ้จ ากดับางประการ เช่น 
ระยะเวลาการบนิทีจ่ ากดัตามความจุของแบตเตอรี ่และคุณภาพ
ของภาพทีอ่าจไดร้บัผลกระทบจากสภาพแสงและสภาพอากาศ 
ซึง่ส่งผลต่อประสทิธภิาพในการวเิคราะหข์อ้มลู ทัง้นี้โดย
ภาพรวมโครงงานสามารถบรรลุวตัถปุระสงคท์ีก่ าหนดไว ้และ
แสดงใหเ้หน็ถงึศกัยภาพของการน าโดรนและปัญญาประดษิฐม์า
ประยุกต์ใชก้บังานดา้นการเกษตรไดจ้รงิ 
 

ข้อเสนอแนะ 
จากผลการด าเนินโครงงาน ผูจ้ดัท าเหน็ว่าควรมกีาร

พฒันาและปรบัปรุงระบบในอนาคต โดยเริจ่ากการเพิม่
ประสทิธภิาพดา้นพลงังานของโดรนเพื่อใหสามารถบนิไดเ้ป็น
ระยะเวลานานขึน้ รวมถงึการปรบัปรงุโครงสรา้งใหร้องรบัอุป
กรณเืพิม่เตมิไดม้ากขึน้ นอกจากนี้ควรพฒันาระบบ
ปัญญาประดษิฐใ์หส้ามารถวเิคราะหพ์ชืไดห้ลากหลายชนิด และ
รองรบัสภาพแวดลอ้มทีแ่ตกต่างกนัมากขึน้ 

อกีทัง้ควรมกีารน าโดรนตน้แบบไปทดลองใชง้านจรงิ
ในพืน้ทีเ่กษตรอย่างต่อเนื่อง เพื่อเกบ็ขอ้มลูเพิม่เตมิและน ามา
ปรบัปรุงความแม่นย าของระบบ รวมถงึการต่อยอดผลงานไปสู่
การใชง้านดา้นอื่น ๆ เช่น การท าแผนทีส่ามมติขิองพืน้ที่

เพาะปลูก หรอืการพฒันาเป็นบรกิารเชงิพาณิชย์ เพื่อเพิม่มลูค่า
และขยายโอกาสในการน าเทคโนโลยไีปใชป้ระโยชน์ในภาค
การเกษตรอย่างยัง่ยนื 
 

กิตติกรรมประกาศ 
บทความทางวชิาการเรื่อง “อากาศยานไรค้นขบั

ร่วมกบัระบบปัญญาประดษิฐใ์นการตรวจสอบสุขภาพปาลม์
น ้ามนัจากสภาพใบ” ฉบบันี้ ส าเรจ็ลุล่วงไดด้ว้ยความรว่มมอืและ
การสนับสนุนจากหลายภาคสว่น ผูเ้ขยีนขอขอบคุณอาจารยท์ี่
ปรกึษาโครงงานเป็นอย่างยิง่ ส าหรบัค าแนะน า การตรวจสอบ 
และขอ้เสนอแนะทีเ่ป็นประโยชน์ต่อการด าเนินงานและการจดัท า
บทความตลอดกระบวนการศกึษา 

นอกจากนี้ ขอขอบคุณผูบ้รหิารและคณะครขูอง 
สถานศกึษาทีส่นับสนุนดา้นสถานที่ อปุกรณ์ และทรพัยากรที่
จ าเป็นต่อการศกึษา รวมถงึเพื่อนร่วมโครงงานและผูท้ีเ่กีย่วขอ้ง
ทุกท่านทีใ่หค้วามช่วยเหลอืและความร่วมมอืจนท าใหง้านวจิยั
ฉบบันี้ส าเรจ็สมบูรณ์ ผูเ้ขยีนหวงัเป็นอย่างยิง่ว่าบทความนี้จะ
เป็นประโยชน์ต่อผูส้นใจศกึษา และสามารถน าไปใชเ้ป็นแนวทาง
ในการพฒันาเทคโนโลยดีา้นเกษตรอจัฉรยิะในอนาคต 
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