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บทนํา 
ในการรักษาความปลอดภัยดวยการลาดตระเวน 

ปจจุบันเทคโนโลยีหุนยนตและระบบควบคุมอัตโนมัติ ได
เขามามีบทบาทมากขึ้น  ไดมีการพัฒนาเปนหุนยนตที่
เคลื่อนที่ได เพื่อลดการสูญเสียช่ึงทรัพยากรมนุษย หรือ
ทดแทนขีดจํากัดการทํางานของมนุษย  
ปญหา 

ระบบนํารองเพื่อการหลบหลีกสิ่งกีดขวางนั้น เปน
ส่ิงที่มีความสัญกับหุนยนต เคล่ือนที่ได เปนอยางมาก
เนื่องจากหุนยนตเคล่ือนที่ไดมีพื้นที่การทํางานเปนบริเวณ
กวาง (work space) สภาพแวดลอมรอบตัวหุนยนตมีการ
เปลี่ยนแปลงอยูตลอดเวลา จึงมีการเสี่ยงที่จะเกิดการชนกับ
วัตถุตาง ๆ ที่อยูรอบ ๆ หุนยนต  ดังนั้นจึงไดมีการพัฒนา
ระบบนํารองเพื่อหลบหลีกส่ิงกีดขวางมาประยุกตใชกับ
หุนยนตเคล่ือนที่ได 
วิธีการ 
 จากความจริงที่วา “ประสิทธิภาพของมนุษยใน
การขับขี่ยานพาหนะเปนสิ่งที่เชื่อถือไดมากกวา” ดังนั้น
ระบบนํารองสําหรับรถลาดตระเวนชึ่ง เปนยานยนต
อัตโนมัติ ไดออกแบบระบบโดยทําการสอนการหลบหลีก
ส่ิงกีดขวาง(Supervised Learning)ของรถลาดตระเวนให
จดจําขอมูลวิธีการหลบหลีกสิ่งกีดขวางในรูปแบบตาง ๆที่
อาจเกิดขึ้นในสภาพแวดลอมการทํางาน ดวยการควบคุม
จากมนุษย เพื่อสรางเปนกฎในการควบคุมใหกับรถ
ลาดตระเวนสองสวนคือ steering( CθΔ ) และความเร็ว

( ) โดยใช เทคนิคการจัดกลุมขอมูล (Fuzzy Clustering) 
ความสัมพันธของระบบ  ค า ระยะทางระหว า งรถ
ลาดตระเวนกับสิ่งกีดขวางใช Ultrasonic  
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            รูปที่ 1 แสดงภาพรวมการทํางานของระบบ 

เสนทางการเคลื่อนที่มีการกําหนดตําแหนงไวแลวในระบบ
ในขณะเคลื่อนที่จะทําการอานคาตําแหนงจาก GPS เพื่อ
ควบคุมทีศทางของรถลาดตระเวนใหไปสูเปาหมาย ได
อยางปลอดภัย ตอเนื่องและราบรืน 
ผลท่ีคาดหมาย 
สรางระบบนํารองเพื่อการหลบหลีกสิ่งกีดขวางของรถ
ลาดตระเวนในทางทหาร และการรักษาความปลอดภัยใน
สถานที่ ที่สําคัญ และ สามารถประยุกต Fuzzy logic ใน
งานควบคุมเพื่อสรางระบบนํารองการหลบหลีกสิ่งขวาง 
และสามารถใชงานไดอยางมีประสิธิภาพ 
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