
 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงภาพเส้นทางท่ีใชใ้นการทดสอบ 
 

 
 

รูปท่ี 2 กราฟแสดงขอ้มูลท่ีไดจ้ากการประมาณต าแหน่ง
ดว้ยโมดูลรับสัญญาณ GPS ตามเส้นทางในรูปท่ี 1 

 
โดยขณะ ท่ีรถ เค ล่ือน ท่ีไป  จะใช้ข้อมูลจาก

เซ็นเซอร์ต่างๆ เพื่อตรวจสอบให้ต าแหน่งปัจจุบนัของรถลู่
เขา้สู่เส้นทางท่ีสอนอยูเ่สมอ 
 
ผลทีค่าดหมาย 

สามารถน าไปใช้เป็นระบบน าทางให้รถเคล่ือนท่ี
อตัโนมติัได้จริง เพื่อการใช้ประโยชน์ในสภาพแวดล้อม
จริง ทั้งบนถนน หรือ เพื่อการท างานเฉพาะอยา่งได ้
  

บทน า 
ปั จ จุ บัน มี ก า รพัฒนาและประ ยุ ก ต์ ใ ช้ ง า น

ยานพาหนะอัตโนมัติ เพื่อให้สามารถใช้งานได้จริงใน
ชีวิตประจ าวนัของมนุษย ์ทั้งในการทหาร การเกษตร และ 
อุตสาหกรรม เพื่อการส ารวจ ลาดตระเวน ขนส่งสินค้า 
รวมถึงรถอตัโนมติัส าหรับโดยสาร โดยไม่ตอ้งอาศยัการ
ควบคุมจากมนุษย ์หรือ เป็นระบบชาญฉลาดช่วยเหลือการ
ควบคุมรถของมนุษย ์
 
ปัญหา 
 เทคนิคท่ีใช้ในการน าทางให้รถอตัโนมติัมีหลาย
วธีิ ซ่ึงแต่ละวิธีมีขอ้จ ากดัของการท างานท่ีต่างกนั เช่น การ
ใช้ระบบมองเห็นดว้ยภาพ เม่ือน ามาใช้งานกลางแจง้จะมี
ปัจจัยรบกวนจากหลายสาเหตุ หรือ การใช้เซ็นเซอร์
ตรวจจบัแสงสะทอ้นจากเส้นน าทาง ตอ้งมีการดดัแปลง
พื้นท่ีการท างานเพื่อใหร้ถรู้จกัเส้นทาง เป็นตน้ จึงตอ้งเลือก
วธีิการใหเ้หมาะสมกบัสภาพแวดลอ้มและงานท่ีท า 
 
วธีิการ 

การใช้เทคนิค Teaching-Playback เป็นแนวทาง
หน่ึงท่ีสามารถใชส้ร้างระบบน าทางส าหรับรถอตัโนมติัได ้
โดยออกแบบให้ท าการสอนด้วยการควบคุมโดยตรง 
เพื่อให้รถรู้จ าเส้นทาง จากนั้นน าขอ้มูลท่ีไดจ้ากเซ็นเซอร์
หลายชนิดซ่ึงติดตั้ งอยู่บนรถ มาท าการวิ เคราะห์เพื่อ
ประมาณต าแหน่งของรถ ณ เวลาต่างๆ ส าหรับก าหนด
เส้นทาง ในการควบคุมใหร้ถเคล่ือนท่ีอตัโนมติั 

ระบบ Playback ส าหรับใช้น าทางในรถอตัโนมัต ิ
ผู้วจัิย : ดร.ถวดิา มณวีรรณ์ และ นางสาวอมรศรี แซ่ก๊วย 


