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ABSTRACT

This paper present a design and development of a fixed-wing vertical take-off and landing
unmanned aerial vehicle. Aircraft structure is designed based on tilt-rotor by using tree rotors
system. Analyzed five airfoils using the XFLR5 program including S1223, E397, NACA-2411,
FX-63137sm and Clark Y. The FX-63137sm is the best results for the wings and select the
NACA-2411 for the empennage. Design a stabilize mechanism about the pitch axis using
the servo-motor connected in a four-bar Linkage configuration. A stabilize mechanism for roll
axis to cancel unbalance torque using four-bar linkage too. Finally, the propeller system is
tested for thrust characteristic by the relationship between the control signal from the radio
controller in the percentage of throttle and the trust from the motor-propeller system
necessary for design an automatic flight controller. The relationship is linear, with a maximum
power of 1,700 g when the throttle is in the maximum power position.

KEYWORDS: Unmanned Aerial Vehicle, Vertical Take-off and Landing, Airfoil
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	1. งานวิจัยฉบับนี้ศึกษาประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมสัดส่วนของเสีย 3 วิธี คือ แผนภูมิควบคุม p แผนภูมิควบคุม Ewma และแผนภูมิควบคุม Isrt p ewma
	2. ศึกษาเฉพาะกรณีค่าผิดปกติ (Outliers) ออกนอกขีดจำกัดควบคุมเท่านั้น
	3. งานวิจัยฉบับนี้ทำการทดสอบภายใต้การแจกแจงทวินาม (Binomial Distribution) เนื่องจากในการทดลองแต่ละครั้งจะมีผลลัพธ์ได้เพียง 2 ทางคือ ดี เสีย ซึ่งสอดคล้องกับข้อมูลที่เป็นจำนวนนับ เช่น จำนวนของเสีย สัดส่วนของเสีย
	4. กำหนดค่าสัดส่วนของเสียเมื่อกระบวนการอยู่ภายใต้การควบคุม (p0) เท่ากับ 0.04 ถึง 0.10 โดยเพิ่มขึ้นครั้งละ 0.02 เนื่องจากค่าสัดส่วนของเสียดังกล่าวพบได้บ่อยในหลายอุตสาหกรรม และมีการนำมาศึกษาประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุมเช่นกัน [11-13]
	5. กำหนดค่าสัดส่วนของเสียเมื่อกระบวนการไม่อยู่ภายใต้การควบคุม (p1) = p0 (1+δ) โดยที่ δ = 0.01, 0.05, 0.1, 0.5, 1.0 และ 2.0 เนื่องจากแผนภูมิควบคุม p สามารถตรวจจับการเปลี่ยนแปลงของกระบวนการได้ดีเมื่อระดับการเปลี่ยนแปลงค่าสัดส่วนของเสียมีค่ามาก จึงทำให้ผ...
	6. กำหนดขนาดตัวอย่าง (n) เท่ากับ 50, 100, 200 และ 300 เนื่องจากสามารถพบได้บ่อยในการนำแผนภูมิควบคุมไปใช้งานจริง และยังสอดคล้องกับงานวิจัยอื่น ๆ ในการศึกษาประสิทธิภาพของแผนภูมิควบคุม [11, 13, 14]
	7. กำหนดค่าพารามิเตอร์ของแผนภูมิควบคุม (𝜆) เท่ากับ 0.05 เนื่องจาก เมื่อกำหนด 𝜆 เท่ากับ 0.05 เป็นทางเลือกที่ดีในการนำไปใช้ เนื่องจากแผนภูมิควบคุมจะสามารถตรวจจับการเปลี่ยนแปลงได้อย่างรวดเร็ว เมื่อข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงไปเพียงเล็กน้อย [5]
	8. กำหนดระดับนัยสำคัญ (α) เท่ากับ 0.0027 และพิจารณาความสามารถในการควบคุมค่าความผิดพลาดประเภทที่ 1 โดยใช้เกณฑ์ของ Bradley นั่นคือ ค่าความผิดพลาดประเภทที่ 1 อยู่ในช่วง (0.00243, 0.00297) [15]
	9. งานวิจัยฉบับนี้จำลองข้อมูล 10,000 รอบ และทำซ้ำ 50 ครั้ง ในแต่ละสถานการณ์โดยใช้โปรแกรม R



