
 

 
                 รูปที ่1 รถอจัฉริยะทีใ่ช้ในการแข่งขนั 
 

การควบคุมให้รถสามารถวิ่งไดเ้องบนทอ้งถนน
นัÊน ทาํไดโ้ดยการใชเ้ทคนิค Teaching – Playback ซ่ึงเป็น
แนวทางหน่ึงท่ีใช้สร้างระบบนาํทางสําหรับรถอตัโนมติั 
โดยออกแบบใหท้าํการสอนดว้ยการควบคุมคนัเร่งและมุม 
เลีÊ ยวของพวงมาลยัเพื่อให้รถรู้เส้นทาง จากนัÊนนาํขอ้มูลท่ี
อ่านได้จากเซ็นเซอร์ มาทําการวิเคราะห์เพื่อประมาณ
ตาํแหน่งของรถ ณ แต่ละเวลาเพื่อกาํหนดเส้นทาง ในการ
ควบคุมให้รถเคล่ือนท่ีอตัโนมติั โดยขณะท่ีรถเคล่ือนท่ีไป 
จะใชข้อ้มูลจากเซ็นเซอร์ต่างๆ เพื่อตรวจสอบให้ตาํแหน่ง
ปัจจุบนัของรถลู่เขา้สู่เสน้ทางท่ีสอนอยูเ่สมอ 
 
ผลทีค่าดหมาย 

รถสามารถวิ่งได้เองบนทอ้งถนนตามเส้นทางท่ี
ตอ้งการไดโ้ดยไร้คนขบั และนอกจากนีÊ ยงัสามารถหลบ
หลีกส่ิงกีดขวาง และปฏิบติัตามกฏจราจรไดอี้กดว้ย 
 

บทนํา 
งานวิจยันีÊ มุ่งเนน้การศึกษา ออกแบบ และสร้างรถ

อจัฉริยะ เพื่อใหร้ถสามารถวิ่งอยูบ่นถนนไดต้ามเสน้ทางท่ี
ตอ้งการ สามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางและปฏิบติัตามกฏ
จราจรไดโ้ดยไร้คนขบัเพิ่อใชใ้นการแข่งขนัการสร้างรถ
อจัฉริยะชิงแชมป์ประเทศไทย 2008 
 
ปัญหา 

ในปัจจุบนันีÊ มีผูค้นจาํนวนไม่น้อยท่ีขบัรถขณะอยู่
ในสภาวะท่ีเส่ียงต่ออนัตราย เช่น ร่างกายอ่อนเพลีย ง่วงนอน 
ตาพร่ามวั หรือมึนเมาจากการด่ืมแอลกอฮอล ์ซ่ึงเป็นสาเหตุ
หลกัของการเกิดอุบติัเหตุบนทอ้งถนน ดงันัÊนจึงไดส้ร้างรถ
อจัฉริยะท่ีสามารถวิ่งบนถนนไดเ้องโดยมีระบบการตดัสินใจ
ท่ีแม่นยาํ เพื่อลดปัญหาและการสูญเสียท่ีเกิดจากอนัตราย
ดงักล่าว 
 
วธีิการ 

รถท่ีใช้เป็นรถท่ีเคร่ืองยนต์ถูกดัดแปลงมาจาก
เคร่ืองยนตข์องมอเตอร์ไซคร์ะบบเกียร์อตัโนมติัขบัเคล่ือน
ล้อหลัง โดยเซ็นเซอร์ท่ีใช้มีหลายชนิดด้วยกัน  ได้แก่ 
Encoder เพื่อใช้วดัระยะทางและวดัมุมในการหมุนของ
พวงมาลยั, Gyro และ Accelerometer เพื่อใชว้ดัความเร่ง
และความเร็วเชิงมุมของรถ, Ultrasonic เพื่อใชต้รวจจบัส่ิง
กีดขวาง, GPS เพื่อระบุตาํแหน่งของรถว่าอยู ่ ณ ตาํแหน่ง
ใดของพืÊนโลก และ กล้องเพื่อใช้ตรวจจับส่ิงกีดขวาง 
สญัญาณไฟจราจรและป้ายจราจร 

การสร้างรถอจัฉริยะแบบไร้คนขับ 
ผู้วจัิย : ดร.ถวดิา มณวีรรณ์, นางสาวรับขวญั จิตต์ภักดี, 
นางสาวอมรศรี แซ่ก๊วย และ ร้อยโทประสพชัย ศิลาอ่อน 


