
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การเรียนรู้ของรถดริฟท์อจัฉริยะ 
(Intelligent Car Learning to Drift) 

บทนํา 
อุบัติเหตุบนท้องถนน เป็นสาเหตุลําดับต้นๆ ท่ีทําให้ผูค้น

เสียชีวิต จะเห็นไดจ้ากภาพข่าวในหนงัสือพิมพท่ี์เกิดข้ึนไม่เวน้แต่ละวนั 
นาํมาซ่ึงความเสียหายและปัญหาท่ีตามมาเป็นอยา่งมาก  

เ ม่ือตระหนักถึงปัญหาดังกล่าว  จึงได้มีการคิดค้นระบบ
อจัฉริยะมากมาย นาํมาติดตั้งในรถยนต ์เพื่อให้เกิดความปลอดภยัแก่ผู ้
ขบัข่ีมากข้ึน ตลอดจน สร้างรถอจัฉริยะไร้ซ่ึงคนขบัข้ึนมา 

รถอัจฉริยะหรือรถไร้คนขับนั้ น  จะเห็นได้ว่า  ย ังมีความ
ห่างไกลกบัความสามารถของมนุษยม์าก ส่ิงท่ีเห็นได้เด่นชัดท่ีสุดคือ 
ความเร็วของรถอจัฉริยะ ซ่ึงความเร็วของรถท่ีเพิ่มข้ึนนั้น ตอ้งสัมพนัธ์
กบัระบบการควบคุมเสถียรภาพของรถท่ีมีประสิทธิภาพเพิ่มมากข้ึนดว้ย    

งานวิจยัน้ี จึงสนใจท่ีจะศึกษาการล่ืนไถลของรถ (Drift) เพื่อใช้
ในการออกแบบระบบควบคุมรถในสถานการณ์ท่ีเกิดการไถลและ
สูญเสียเสถียรภาพไป หรือในสถานการณ์ฉุกเฉินท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวาง
ขา้งหนา้ในระยะประชิด ขณะขบัมาดว้ยความเร็วสูง ใหส้ามารถหลบส่ิง
กีดขวางนั้นและหยดุรถไดอ้ยา่งปลอดภยั 

 
วธีิการ 
 บงัคบัรถทดลองดว้ยมือ (Manual) ท่ีความเร็ว และมุมเล้ียว
ต่างๆ เพื่อศึกษาพฤติกรรมของรถทดลองท่ีทาํใหเ้กิดการล่ืนไถล ซ่ึงโดย
ปกติแลว้ การล่ืนไถลจะเป็นแบบสุ่ม (Random slip) ทาํให้ควบคุม
ทิศทางและตาํแหน่งไม่ได ้งานวิจยัน้ีจึงเก็บและนาํขอ้มูลขา้งตน้ท่ีได ้มา
ศึกษาผนวกกับทฤษฎีการเคล่ือนท่ีของรถยนต์ เพื่อนํามาทํานาย
พฤติกรรมและลกัษณะของการเกิดการล่ืนไถล (Predicted slip) นาํไป
ออกแบบโมเดล ท่ีสามารถควบคุมพฤติกรรมของรถเม่ือเกิดการล่ืนไถล
ให้ไปยงัตาํแหน่งท่ีตอ้งการได ้(Controlled slip) แลว้สร้างอลักอริทึม
เพื่อการเรียนรู้ท่ีสามารถสร้างความฉลาดใหก้บัรถยนตท์ดลอง 
   

 
 

 
 

รูปดา้นบนเป็นแผนภาพแสดงภาพรวมทั้งหมดของระบบควบคุมรถ 
 

ผลทีค่าดหมาย 
สามารถควบคุมรถอจัฉริยะท่ีขบัมาดว้ยความเร็วสูง ใหจ้อดรถ

ในช่องจอดรูปตวั (C)  หรือแบบ Parallel Parking ไดอ้ยา่งปลอดภยั   
ในลกัษณะของการล่ืนไถล 
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