
 

 
                 รูปที ่1 แสดงภาพรถต้นแบบที่ใช้ในการทดลอง 
 
ดาวเทียม (GPS) และเซนเซอร์ว ัดรอบของล้อ (Wheel 

Encoder)  อย่างไรก็ดี การใช้เซนเซอร์เพื่อวดัขอ้มูลต่างๆ 
ตอ้งค านึงถึงเหตุการณ์โดยธรรมชาติท่ีเป็นปัญหาส าคญัของ
เซนเซอร์นั้ นคือเ ร่ืองของสัญญาณรบกวนในเซนเซอร์ 
(Sensor noise) ซ่ึงส่งผลให้ขอ้มูลท่ีผิดพลาดจาก Sensor 

noise นั้นสะสมเพิ่มมากข้ึนตามเวลา จึงมีแนวคิดในการน า
หลกัการของความน่าจะเป็นมาใช้เพื่อจดัการกบัปัญหาของ 
Sensor noise ดว้ยการ model sensor ในลกัษณะของ 
Probabilistic distribution โดยอาศยัคุณสมบติัของ
หลกัการความน่าจะเป็น ซ่ึงมีความสามารถเด่นในการจดัการ
กบัความไม่แน่นอน (Uncertainty)  
 
ผลทีค่าดหมาย 

รถยนตส์ามารถวิง่อยูบ่นถนนตามเส้นทางท่ีตอ้งการ
ไดโ้ดยไร้คนขบั ซ่ึงมีความถูกตอ้ง แม่นย  า และปลอดภยั 
 
 

บทน า 
งานวจิยัน้ีมุ่งเนน้การศึกษา ออกแบบ และสร้าง

ระบบการประมาณต าแหน่งของรถยนต ์ โดยมุ่งเนน้ไปยงั
รถยนตท่ี์เคล่ือนท่ีบนทอ้งถนนทัว่ไป  เพื่อใชใ้นการควบคุม
ใหร้ถยนตส์ามารถวิง่อยูบ่นถนนไดต้ามเส้นทางท่ีตอ้งการ
ดว้ยความเร็วและความแม่นย  าท่ีสูงข้ึน 
 
ปัญหา 

การระบุต าแหน่งมีหลายวิธีซ่ึงมีความเหมาะสม
และข้อจ ากัดในการใช้งานท่ีแตกต่างกัน ดังนั้ นในการ
ออกแบบระบบการระบุต าแหน่งท่ีมีความแม่นย  าสูงจึง
จ าเป็นต้องใช้หลากหลายวิธีรวมกันเพื่อช่วยให้สามารถ
สร้างระบบการระบุต าแหน่งท่ีมีประสิทธิภาพ 
 
วธีิการ 

การประมาณต าแหน่งของรถยนต์นั้ น อาศัยการ
วิเคราะห์และสร้างความสัมพนัธ์ของข้อมูลจากเซนเซอร์
หลากหลายชนิดซ่ึงสามารถให้ขอ้มูลท่ีสัมพนัธ์กนั ภายใต้
ความคิดท่ีว่าเซนเซอร์แต่ละชนิดนั้น มีพฤติกรรม จุดเด่น
และจุดดอ้ยท่ีแตกต่างกนั  หากเราน าขอ้มูลท่ีไดจ้ากเซนเซอร์
ชนิดต่าง ๆ มารวมกนั ก็จะสามารถประมาณต าแหน่งของ
รถยนต์ไดแ้ม่นย  ามากข้ึน งานวิจยัน้ีมุ่งเน้นในการวิเคราะห์
และสร้างความสัมพันธ์ของข้อมูลเพื่อท าการประมาณ
ต าแหน่งของรถยนตจ์ากเซนเซอร์ต่าง ๆ  5 ชนิด ไดแ้ก่ 

เซนเซอร์วดัความเร่ง (Accelerometer), เซนเซอร์วดั
ความเร็วเชิงมุม (Gyroscope), เซนเซอร์วดัมุมหัน
(Compass Sensor), ระบบส ารวจหาต าแหน่งพื้นโลกดว้ย 

 

การใช้มัลตเิซนเซอร์ในการประมาณต าแหน่งของรถ 
ผู้วจัิย : ดร.ถวดิา มณวีรรณ์  และ นางสาวรับขวญั   จิตต์ภักดี 


