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บทคัดยŠอ 

 การคüบคุมคüามเร็üรถใĀšคงท่ีของยานพาĀนะนั้นเปŨนท่ีแพรŠĀลายในปŦจจุบัน รถยนตŤเปŨนพาĀนะ

ÿําคัญประเภทĀนึ่งÿําĀรับการเดินทาง แตŠเนื่องจากÿภาพการจราจรท่ีติดขัดในĀลายเมืองใĀญŠĀรือการ

ขับข่ีรถยนตŤเปŨนเüลานานในระยะไกล  ทําใĀšเกิดการเĀนื่อยลšาประกอบกับคüามผิดพลาดท่ีอาจจะเกิดข้ึน

ไดšจากคüามประมาทĀรือคüามไมŠชํานาญของผูšขับข่ีทําใĀšเกิดอุบัติเĀตุไดš 

 โครงงานนี้มีจุดประÿงคŤĀลักคือýึกþาและออกแบบ การคüบคุมคüามเร็üใĀšคงท่ีของยานพาĀนะ

Āรือครูÿคอนโทรล(Cruise Control) ท่ีจะเปŨนระบบรักþาคüามเร็üของยานพานĀะใĀšคงท่ีโดยใน

โครงงานจะใชšรถยนตŤบังคับเปŨนแบบจําลองเพ่ือจําลองระบบ ระบบจะถูกออกแบบมาใĀšÿามารถกําĀนด

คüามเร็üใĀšคงท่ีไดš การÿรšางแบบจะใชšโปรแกรม SolidWorks ผลท่ีไดšจากโครงงานคือรถยนตŤบังคับ

ÿามารถเคลื่อนท่ีไดšดšüยคüามเร็üคงท่ีตามคŠาท่ีปŜอนไดšจริง 
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Abstract 

Constant vehicle speed control of the vehicle is currently prevalent. Cars are an 
important vehicle for traveling. But due to traffic congestion in many large cities or 
driving for a long time in the distance Causing fatigue and errors that may be caused by 
the negligence or inexperience of the driver causing accidents 

This project is primarily aimed at studying and designing Constant speed control 
of the vehicle or Cruise Control which will be the system to maintain the speed of the 
vehicle to be stable, in which the project will use the car as a model to model the system. 
The system is designed to be able to determine the speed to be stable. Creating a model to 
use SolidWorks The result of the project is that the car can move at a constant speed 
according to the actual input. 
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กติติกรรมประกาศ 

โครงงานน้ีสาํเร็จลุล่วงไปดว้ยดี ดว้ยความช่วยเหลือของอาจารย ์ธีทตั ดลวชิยั อาจารยท่ี์ปรึกษา

โครงงาน ซ่ึงท่านไดใ้หค้าํแนะนาํและขอ้คิดเห็นต่าง ๆ อนัเป็นประโยชน์อยา่งยิง่ในการทาํโครงงาน อีกทั้ง

ยงัช่วยแกปั้ญหาต่าง ๆ ท่ีเกิดข้ึนระหวา่งการดาํเนินงานอีกดว้ย  ขอขอบคุณ คุณศิวศิลป์  พรจาํศิลป์   

สาํหรับขอ้แนะนาํและความช่วยเหลือในทุก ๆ ดา้นในการทาํโครงงาน นอกจากน้ีขอขอบคุณเพื่อน ๆ ทุก

คนท่ีเป็นกาํลงัใจ และใหค้วามช่วยเหลือในการทาํโครงงานเร่ืองน้ี 

สุดทา้ยน้ี ผูจ้ดัทาํขอขอบพระคุณบิดามารดา และครอบครัว ซ่ึงเปิดโอกาสใหไ้ดรั้บการศึกษาเล่า

เรียน ตลอดจนคอยช่วยเหลือและใหก้าํลงัใจผูจ้ดัทาํเสมอมา 

                                     

ฟ้าชานนท ์ บุญผล 

อิสริยา อุลหสัสา 
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สารบัญ 

เร่ือง  หน้า 

บทคดัยอ่ (ภาษาไทย) ก 

บทคดัยอ่ (ภาษาองักฤษ) ข 

กิตติกรรมประกาศ ค 

สารบญั ง 

บทท่ี  1 บทนาํ 

 ความเป็นมาและความสาํคญัของปัญหา     

 วตัถุประสงคใ์นการศึกษา 

 ประโยชน์ในการศึกษา 

 ขอบเขตของการศึกษา 

บทท่ี 2 แนวคิด ทฤษฎี และงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง 

 แนวคิด ทฤษฏีเก่ียวขอ้ง 

บทท่ี 3 วธีิดาํเนินการ 

 ตารางปฏิบติักิจกรรมโครงงาน  

 วธีิการศึกษา 

บทท่ี 4 ผลการศึกษา 

            ผลการทดลอง 
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           วจิารณ์ผล 

บทท่ี 5 สรุป อภิปรายผล และขอ้เสนอแนะ 

 สรุป 

 อภิปรายผล 

 ขอ้เสนอแนะ 

บรรณานุกรม 

ภาคผนวก
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บทที1่ 

บทนํา 

1.1ความเป็นมาและความสาํคญั 

           Cruise Control  เป็นระบบท่ีทางวิศวกรยานยนต์ ในการควบคุมความเร็วในยามท่ีคุณจะเดิน

ทางไกลเป็นระยะนานๆ ปกติเดิมที การเดินทางไกลนั้นจะสร้างความเม่ือยลา้ต่อขาไดง่้าย เน่ืองจากผูข้บั

ข่ีนั้นจะตอ้งกรอคนัเร่งไวต้ลอดเวลาการเดินทางท่ีขบัรถยนต ์ท่ีสําคญัการเดินคนัเร่งความเร็วเดิมอยา่ง

คงท่ียงัช่วยให้รถสามารถมีความประหยดัมากข้ึนได ้ในทางหน่ึงดว้ย เน่ืองจากเคร่ืองยนต์สามารถสั่ง

จ่ายนํ้ามนัไดค้งท่ีตลอดเวลา ช่วยตดัปัจจยัความประหยดัท่ีสาํคญั อยา่งพฤติกรรมของผูข้บัข่ีออกไป 

           ในปัจจุบนัรถยนต์หลายๆรุ่น ก็มีระบบอตัโนมติัท่ีนาํมาใช้ช่วยในการขบัข่ีรถยนต์ได้สะดวก

ยิง่ข้ึน เช่น ระบบครูสคอนโทรล (Cruise Control) ท่ีรักษาระดบัความเร็วของรถยนตใ์ห้คงท่ี โดยผูข้บัข่ี

ไม่ตอ้งเหยยีบคนัเร่ง พร้อมเส้นทางการเคล่ือนท่ีของรถในตาํแหน่งพวงมาลยัปัจจุบนั  ไม่ไดเ้ป็นระบบ

รักษาสถานะและแจง้เตือนผูข้บัข่ีเฉยๆ ผูข้บัตอ้งเขา้มาควบคุมรถเอง ระบบครูสคอนโทรลจะรักษา

ระดบัความเร็วรถ แต่ถา้ขา้งหนา้มีรถท่ีเคล่ือนท่ีชา้กวา่ความเร็วท่ีตั้งไว ้ผูข้บัข่ีก็ตอ้งเขา้มาควบคุมรถเอง 

หรือระบบแจง้เตือนส่ิงกีดขวาง เม่ือแจง้เตือนแล้วผูข้บัข่ีก็ตอ้งเป็นผูรั้บผิดชอบในการหยุดรถ เพราะ

ระบบจะไม่หยดุให ้ 

 Adaptive Cruise Control (อแดฟทิฟ ครูซ คอนโทรล) หรือเรียกยอ่ๆ วา่ ACC เป็นระบบท่ีช่วย

ควบคุมความเร็วในการขบัข่ีให้สอดคล้องกบัสภาพของการจราจรอย่างอตัโนมติั ซ่ึงอาศยัขอ้มูลจาก

เรดาร์ หรือเลเซอร์ รวมไปถึงกลอ้ง เพื่อประมวลผลความเร็วการขบัข่ีอยา่งเหมาะสมและปลอดภยั 

หลงัจากท่ีระบบประมวลผลสั่งการให้เคร่ืองยนตเ์พิ่ม-ลดความเร็วแลว้ ถา้หากเกิดเหตุฉุกเฉิน อยา่งเช่น 

รถคนัหน้าเบรกกะทนัหัน ระบบประมวลผลจะสั่งการให้ระบบเบรกทาํงานอย่างอตัโนมติัเพื่อลด

ความเร็วแบบฉบัพลนั ซ่ึงจะช่วยหลีกเล่ียงการชนไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ  
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1.2วตัถุประสงค ์

 1.ศึกษาและออกแบบระบบจาํลองของระบบควบคุมความเร็ว 

 2.โมเดลรถบงัคบัสามารถใชไ้ดจ้ริงและควบคุมความเร็วได ้

 3.สามารถนาํความรู้น้ีไปปรับใชล้ะพฒันาระบบใหมี้ประสิทธิภาพและการใชง้านไดดี้มากข้ึน 

4.สามารถนาํขอ้มูลท่ีศึกษามาดัดแปลงและปรับใช้กับอุปกรณ์หรือยานพาหนะอ่ืนท่ีมีการ

ขบัเคล่ือนดว้ยเคร่ืองยนตห์รือมอเตอร์ 

1.3ประโยชน์ท่ีคาดวา่จะไดรั้บ 

 1.ไดเ้รียนรู้การควบคุมกระบวนการดว้ย Arduino 

 2.สามารถเขียนโปรแกรมการควบคุมแบบจาํลองการควบคุมความเร็วคงท่ีได ้

 3.เขา้ใจหลกัการการทาํงานของระบบและอุปกรณ์ต่างๆในระบบควบคุม 

 4.สามารถนาํความรู้น้ีไปปรับใชก้บัอุปกรณ์อ่ืนได ้

1.4ขอบเขตการศึกษา 

 1.ใช ้4WD Smart Car เป็นโมเดลรถ 

 2.การควบคุมความเร็วรถท่ีใชศึ้กษาเป็น Adaptive Cruise Control (ACC) 

 3.เขียนโปรแกรมการควบคุมความเร็วโดยใช ้Arduino 

 4.ใช ้Ultrasonic Sensor HC-SR04 เป็นเรดาห์ตรวจจบัระยะห่าง 

 5.ควบคุมรถดว้ยโทรศพัทมื์อถือโดยใชแ้อพพิเคชัน่ 

 6.แบบจาํลองจะทดสอบบนพื้นผวิเรียบ 

 7.ใชค้วามเร็วสูงสุดเป็นค่าเร่ิมตน้ 
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 8.ระบบควบคุมความเร็วสามารถใชท้ดสอบในระยะทางตรงเท่านั้น 

บทที ่2 

ทฤษฎแีละเน้ือหาทีเ่กีย่วข้อง 

             ในการทาํโครงงาน เร่ืองการควบคุมความเร็วคงท่ีของยานพาหนะน้ี กลุ่มผุศึ้กษาไดร้วบรวม

แนวคิดทฤษฎีและหลกัการต่างๆ จากเอกสารและงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้งดงัต่อไปน้ี 

2.1 ทฤษฎีทีเ่กี่ยวข้อง 

2.1.1 ทฤษฎีระบบควบคุม (องักฤษ: control theory)  

     เป็นสาขาหน่ึงของคณิตศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ ในท่ีน้ี การควบคุมหมายถึง การควบคุม

ระบบพลศาสตร์ ให้มีค่าเอาต์พุตท่ีตอ้งการ โดยการป้อนค่าอินพุตท่ีเหมาะสมให้กบัระบบ ตวัอย่างท่ี

เห็นไดท้ัว่ไป เช่น ระบบควบคุมอุณหภูมิหอ้งของเคร่ืองปรับอากาศ หรือ แมแ้ต่ลูกลอยในโถส้วม ท่ีเปิด

นํ้าปิดนํ้าโดยอตัโนมติัเม่ือนํ้าหมดและนํ้าเตม็ 

     การควบคุมการขบัเคล่ือนยานพาหนะ เช่น รถยนต ์ก็ถือเป็นการควบคุมชนิดหน่ึง โดยผูข้บัข่ี

เป็นผูค้วบคุมทิศทางและความเร็ว ซ่ึงระบบควบคุมประเภทท่ีตอ้งมีคนเขา้มาเก่ียวขอ้งน้ีถือวา่เป็น ระบบ

ควบคุมไม่อตัโนมติั (manual control) แต่ทฤษฎีระบบควบคุมจะครอบคลุมเฉพาะการวิเคราะห์และ

ออกแบบ ระบบควบคุมอตัโนมติั (automatic control) เท่านั้น เช่น ระบบขบัเคล่ือนอตัโนมติั (cruise 

control) 

     ระบบควบคุมยงัอาจแบ่งออกได้เป็นระบบควบคุมวงเปิด (open-loop control) คือ ระบบ

ควบคุมท่ีไม่ไดใ้ชส้ัญญาณจากเอาตพ์ุต มาบ่งช้ีถึงลกัษณะการควบคุม ส่วนระบบควบคุมวงปิด (closed-

loop control) หรือ ระบบป้อนกลบั (feedback control) นั้นจะใช้ค่าท่ีวดัจากเอาต์พุต มาคาํนวณค่าการ

ควบคุม นอกจากน้ียงัอาจแบ่งได้ตามคุณลักษณะของระบบ เช่น เป็นเชิงเส้น (linear) / ไม่เป็นเชิง

เส้น (nonlinear) , แปรเปล่ียนตามเวลา (time-varying) / ไม่เปล่ียนแปลงตามเวลา (time-invariant) และ

เวลาต่อเน่ือง (Continuous time) / เวลาไม่ต่อเน่ือง (Discontinuous time) 
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2.1.2 ระบบควบคุมวงปิด 

          เน่ืองจากระบบควบคุมแบบวงเปิดมีปัญหาด้านเสถียรภาพของระบบเพราะไม่มีการ

ป้อนกลบัของสัญญาณขาออก ซ่ึงไม่เหมาะกบัการใช้งานหลายอยา่ง จึงมีความตอ้งการท่ีจะออกแบบ

ระบบควบคุมท่ีสามารถตรวจจบัความคลาด 

          เคล่ือนระหว่างสัญญาณขาออกและสัญญาณอา้งอิงได้ จึงได้มีการคิดคน้ระบบควบคุม

แบบป้อนกลบั (Feedback control systems) หรือระบบควบคุมแบบวงปิด (Closed loop control systems) 

ข้ึนมาเพื่อหลีกเล่ียงปัญหาท่ีเกิดข้ึนกบัระบบควบคุมแบบวงเปิด โดยมีโครงสร้างดงัในรูป 

 

                      หลกัการควบคุมป้อนกลบั (Feedback control systems) เป็นหลกัการพื้นฐานท่ีใช้ในการ

ควบคุมระบบพลวตัอย่างแพร่หลาย ในภาพเป็นการป้อนกลับแบบลบ (Negative feedback) เพราะ

สัญญาณจากเซนเซอร์ (Measured error) จะถูกนําไปหักล้างจากสัญญาณอ้างอิง (Reference input) 

เพื่อท่ีจะทาํไปสร้างสัญญาณความคลาดเคล่ือน (Measured error) (ผลต่างระหว่างค่าท่ีผูอ้อกแบบ

ต้องการและสัญญาณจากตวัตรวจจบั (Sensor) ) ซ่ึงจะนําไปป้อนสู่ตวัควบคุม (Controller) และตัว

ควบคุมจะสร้างสัญญาณควบคุม (System input หรือ Control signal) ป้อนสู่ระบบพลวัต (Plant, 

Dynamic systems) หลงัจากนั้นจะนาํสัญญาณขาออกของระบบพลวตั (ท่ีวดัไดจ้ากตวัตรวจจบั) มาป้อน

สู่ระบบป้อนกลบัต่อไปเช่นน้ีเร่ือย ๆ 

                      2.1.2.1 ฟังกช์นัส่งผา่นของระบบวงปิด 
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                                  ฟังก์ชนัส่งผา่น (transfer function) คือความสัมพนัธ์ทางคณิตศาสตร์ท่ีใชแ้สดงถึง

ความสัมพนัธ์ระหว่างสัญญาณขาออก (output signal) ต่อสัญญาณขาเข้า (input signal) โดยฟังก์ชัน

ส่งผ่านสามารถหาได้จากความสัมพันธ์ดังต่อไปน้ี สมมุติให้ ตัวควบคุม 𝐶𝐶, ระบบพลวตั 𝑃𝑃ตัว

ตรวจจับ  𝐹𝐹 เป็นเชิงเส้น  และ  ไม่ เปล่ียนแปลงตามเวลา  (ฟังก์ชันส่งผ่านของ  𝐶𝐶(𝑠𝑠), 𝑃𝑃(𝑠𝑠), 

and 𝐹𝐹(𝑠𝑠) ไม่เปล่ียนแปลงตามเวลา) และในท่ีน้ีเราจะพิจารณาผลการแปลงการแปลงลาปลาสของ

ฟังก์ชนัส่งผา่นย่อย ๆ กล่าวคือ ฟังก์ชนัส่งผ่านของ  𝐶𝐶(𝑠𝑠), 𝑃𝑃(𝑠𝑠) , and 𝐹𝐹(𝑠𝑠)  ซ่ึงการหาฟังก์ชนั

ส่งผา่นหาไดด้งัน้ี 

                                   𝑌𝑌(𝑠𝑠) = 𝑃𝑃(𝑠𝑠)𝑈𝑈(𝑠𝑠)  

                                   𝑈𝑈(𝑠𝑠) = 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐸𝐸(𝑠𝑠) 

                                   𝐸𝐸(𝑠𝑠) = 𝑅𝑅(𝑠𝑠) − 𝐹𝐹(𝑠𝑠)𝑌𝑌(𝑠𝑠). 

                                   แกห้า 𝑌𝑌(𝑠𝑠) ในรูป 𝑅𝑅(𝑠𝑠) จะไดว้า่ : 

                                   𝑌𝑌(𝑠𝑠) = � 𝑃𝑃(𝑠𝑠)𝐶𝐶(𝑠𝑠)
1+𝐹𝐹(𝑠𝑠)𝑃𝑃(𝑠𝑠)𝐶𝐶(𝑠𝑠)�𝑅𝑅(𝑠𝑠) = 𝐻𝐻(𝑠𝑠)𝑅𝑅(𝑠𝑠). 

                                   โดยท่ี 𝐻𝐻(𝑠𝑠) = 𝑃𝑃(𝑠𝑠)𝐶𝐶(𝑠𝑠)
1+𝐹𝐹(𝑠𝑠)𝑃𝑃(𝑠𝑠)𝐶𝐶(𝑠𝑠)

 เราจะเรียกว่า ฟังก์ชันส่งผ่านของระบบ

วงปิดของระบบ (closed-loop transfer function) 

2.2 เน้ือหาทีเ่กีย่วข้อง 

      2.2.1 Cruise Control  ระบบควบคุมความเร็วอตัโนมติั  
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               นบัเป็นอุปกรณ์อาํนวยความสะดวกในรถยนตท่ี์เพิ่มความสะดวกสบายในการขบัข่ีทางไกล 

และการจราจรท่ีไม่หนาแน่นนัก จุดประสงคก์็เพื่อให้ผูข้บัข่ีไดผ้่อนคลาย ลดอาการเม่ือยล้าท่ีเทา้ขวา 

และเป็นการช่วยใหผู้ข้บัข่ีปรับเปล่ียนท่าทางการขบัข่ีหรือเปล่ียนอิริยาบถไดโ้ดยไม่มีผลต่อการควบคุม

ความเร็วรถยนต ์ 

                ปัจจุบนัระบบควบคุมความเร็วอตัโนมติั ถูกพฒันาไปอีกขั้นดว้ยการควบคุมความเร็วตามวตัถุ

หรือรถยนตค์นัหนา้นัน่คือ ระบบควบคุมความเร็วแบบแปรผนั (Adaptive Cruise Control) ซ่ึงอาจมีช่ือ

เรียกตามแต่ละผูผ้ลิตตั้งเอาไว ้ 

              2.2.1.1 การใชง้านระบบ Cruise Control 

                          ระบบควบคุมนั้นมีหลกัการและขั้นตอนใช้งานง่ายๆ คือ เม่ือเร่งความเร็วถึงระดบัท่ี

ระบบสามารถตั้งค่าการใชง้านได ้(ข้ึนกบัการโปรแกรมของรถแต่ละรุ่น) เช่น ท่ีความเร็ว 70 กม./ชม. 

ข้ึนไปสามารถใชง้านระบบน้ีได ้ก็กดสวิตช์ควบคุมการทาํงานครุซคอนโทรลตาํแหน่ง "ON" หรือบาง

รุ่นใช้คาํสั่ง "SET" ไฟบอกสถานะการทาํงานติดบนหน้าปัด แสดงว่าพร้อมทาํงานแล้วหลงัจากนั้น

ความเร็วจะถูกล็อคไวต้ามท่ีใช้จริงในขณะนั้น เช่น เร่ิมใช้ท่ีความเร็ว 70 กม./ชม. ความเร็วก็จะคงท่ี

ต่อไปเร่ือยๆ แมจ้ะยกเทา้ออกจากคนัเร่งแลว้ก็ตาม ต่อจากนั้นผูข้บัก็เพียงกดปุ่มเพิ่ม (+) หรือ ลด (-) 

ความเร็วตามท่ีตอ้งการไดท้นัที  

               2.2.1.2 การยกเลิกการทาํงานระบบ Cruise Control 

                           การยกเลิกระบบควบคุมความเร็ว สามารทาํได ้3 รูปแบบคือ 

                           1) แตะเบรก ยกเลิกโดยการเบรก เม่ือแตะเบรกระบบจะตดัการควบคุมออกแบบ 

"ชัว่คราว" เม่ือตอ้งการใชง้านต่อเน่ืองก็เพียงกดปุ่ม "Resume" หรือ "SET" อีกคร้ังหน่ึง  

                           2) เหยยีบคนัเร่ง เม่ือตอ้งการเพิ่มความเร็วเพื่อแซงเร่งด่วน ระบบจะไม่ล็อคความเร็ว

เอาไว ้ผูข้บัก็สามารถเร่งเคร่ืองยนตข้ึ์นไปตามท่ีตอ้งการ และเม่ือปล่อยคนัเร่ง ระบบครุซคอนโทรลก็จะ

ทาํงานต่อเน่ืองทนัที โดยกลบัไปสู่ความเร็วท่ีตั้งเอาไวต้ามเดิม เช่น ขบัท่ีความเร็ว 70 กม./ชม. ตอ้งการ

เร่งแซงข้ึนไปท่ี 120 กม./ชม. เม่ือปล่อยคนัเร่งแลว้ ความเร็วก็จะลดลงกลบัมาท่ี 70 กม./ชม. ตามเดิม 
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                           3) กดปุ่มปิดระบบ (Off) หรือยกเลิก (Cancel) เป็นการยกเลิกหรือปิดไม่ใชง้านอีก  

                           ระบบ Cruise Control เป็นเพียงอุปกรณ์ช่วยเหลือการขบัข่ีเท่านั้น การควบคุมรถยนตท่ี์

แทจ้ริง ผูข้บัข่ีตอ้งเป็นผูค้วบคุมความเร็วต่างๆ รวมถึงการใชง้านระบบครุซคอนโทรลใหเ้กิด

ความคุน้เคย ใชง้านไดถู้กตอ้งและตรงกบัฟังกช์ัน่ท่ีมี เพื่อใหเ้กิดความปลอดภยัในการเดินทางไกลแก่

ตนเองและผูร่้วมทาง 

2.2.2 Adaptive Cruise Control (อแดฟทิฟ ครูซ คอนโทรล)  

Adaptive Cruise Control (อแดฟทิฟ ครูซ คอนโทรล) หรือเรียกย่อๆ ว่า ACC เป็นระบบท่ี

ช่วยวบคุมความเร็วในการขบัข่ีใหส้อดคลอ้งกบัสภาพของการจราจรอยา่งอตัโนมติั ซ่ึงอาศยัขอ้มูลจาก

เรดาร์ หรือเลเซอร์ รวมไปถึงกลอ้ง เพือ่ประมวลผลความเร็วการขบัข่ีอยา่งเหมาะสมและปลอดภยั ซ่ึงมี

กระบวนการทาํงานดงัต่อไปน้ี 

1. ผูข้บัเซ็ทอพัความเร็วท่ีตอ้งการ 

สําหรับระบบ Cruise Control (CC) แบบปกตินั้น เราสามารถเซ็ทอพัความเร็วท่ีเราตอ้งการได้

เพียงแค่ความเร็วค่าเดียวเท่านั้น แต่สาํหรับระบบ ACC เราสามารถเซ็ทอพั ความเร็วสูงสุด ท่ีเรา

ต้องการ และนอกจากนั้ น เราย ังสามารถเซ็ทอัพ  ระยะห่างจากรถคันหน้า  ได้อีกด้วย 

เพราะฉะนั้น ขณะท่ีถนนโล่ง รถยนตจ์ะทาํความเร็วคงท่ีอยูท่ี่ความเร็วสูงสุดท่ีตั้งไว ้จนกระทัง่

เม่ือมีรถยนตท่ี์วิง่ชา้กวา่อยูด่า้นหนา้ ระบบ ACC จะลดความเร็วใหเ้ท่ากบัรถคนัหนา้เสมอ 

2. เรดาร์จะตรวจจบัระยะห่าง 

หลงัจากท่ีเซ็ทอพัความเร็วและระยะห่างแลว้ ระบบตรวจสอบระยะห่างไม่วา่จะเป็นเรดาร์ หรือ

เลเซอร์ จะทาํการวดัระยะห่างของรถคนัหนา้ เพื่อเพิ่ม-ลดความเร็วให้สอดคลอ้งกบัระคนัหนา้ 

รวมไปถึงรักษาระยะห่างใหอ้ยูใ่นระดบัท่ีปลอดภยั 

3. การควบคุมความเร็วของรถ 

หลงัจากท่ีเรดาร์สามารถตรวจจบัความเร็วและระยะห่างของรถคนัหนา้ไดแ้ลว้ ขอ้มูลเหล่าน้ี จะ

ถูกส่งไปให้กบัระบบประมวลผล หลงัจากนั้นจะส่งสัญญาณเพื่อไปควบคุมการทาํงานของ
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เคร่ืองยนต ์เพื่อให้สามารถเพิ่ม-ลดความเร็วไดอ้ยา่งอตัโนมติั นอกจากนั้น ขอ้มูลเหล่าน้ียงัถูก

ส่งไปท่ีระบบเกียร์ เพื่อให้เกียร์สามารถปรับเปล่ียนอัตราทดให้เหมาะสมกับการขับข่ี 

ยกตวัอยา่งเช่น การเปล่ียนเกียร์ตํ่าลง (Downshift) เม่ือรถคนัหนา้ลดความเร็ว เป็นตน้ 

4. การหลีกเล่ียงการชน 

หลงัจากท่ีระบบประมวลผลสั่งการให้เคร่ืองยนตเ์พิ่ม-ลดความเร็วแลว้ ถา้หากเกิดเหตุฉุกเฉิน 

อย่างเช่น รถคนัหน้าเบรกกะทนัหัน ระบบประมวลผลจะสั่งการให้ระบบเบรกทาํงานอย่าง

อตัโนมติัเพื่อลดความเร็วแบบฉบัพลนั ซ่ึงจะช่วยหลีกเล่ียงการชนไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ ซ่ึง

ความสามารถในการเบรกน้ีก็แตกต่างกนั 

2.2.3คล่ืนเสียง Ultrasonic Sensor  

Ultrasonic Sensor ทาํงานโดยใชห้ลกัการสะทอ้นคล่ืนเสียงในช่วง Ultrasound เราจึงจาํเป็นตอ้ง

ทราบปัจจยัต่างๆ ท่ีมีผลต่อการตรวจจบัเพื่อให้สามารถใชง้านเซ็นเซอร์ชนิดน้ีไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ 

และ จาํเป็นตอ้งทาํความเขา้ใจเก่ียวกบัคุณลกัษณะของคล่ืนชนิดน้ีก่อน โดยสามารถอธิบายเพิ่มเติมได้

ดงัน้ี 

ความยาวคล่ืนและการแพร่กระจายคล่ืน (Wavelength and Radiation) 

ความเร็วในการเดินทางของคล่ืนนั้นข้ึนอยูก่บัความความถ่ี และความยาวคล่ืน โดยคล่ืนแม่เหล็กไฟฟ้า

นั้นจะมีความเร็วอยู่ท่ี 3x108m/s แต่สําหรับคล่ืนเสียงนั้น จะช้ากว่าของคล่ืนแม่เล็กไฟฟ้ามาก โดยใน

อากาศจะมีความเร็วอยู่ท่ีประมาณ 344m/s ท่ีอุณหภูมิ 20°C โดยท่ีอา้งอิงเร่ืองอุณหภูมินั้น เน่ืองจากว่า

อุณหภูมิมีผลต่อการเดินทางของคล่ืนเสียงด้วย โดยท่ีความเร็วตํ่ าๆ น้ี ความยาวคล่ืนจะสั้ น ซ่ึง

หมายความวา่จะมีความละเอียดในการวดัค่าระยะทาง และการกาํหนดทิศทาง เพราะวา่ท่ีความละเอียด

สูง สามารถวดัค่าไดแ้ม่นยาํมากยิง่ข้ึน 

2.2.3.1การสะทอ้นของคล่ืน (Reflection) 

เป็นการพูดถึงการตรวจจบัการมีหรือไม่มีของวดัถุท่ีถูกคล่ืนสะทอ้นกลบัมา สําหรับวตัถุท่ีเป็น

ของแขง็ เช่น เหล็ก ไม ้ปูน แกว้ ยาง หรือกระดาษ จะมีความสามารถในการสะทอ้นคล่ืน 100% 

ดงันั้น การตรวจจบัวตัถุประเภทน้ีจึงเป็นเร่ืองง่ายสําหรับการใช้ Ultrasonic Sensor ในการ



21 
 

ตรวจจับ แต่สําหรับ สําลี ขนสัตว์ หรือใยแก้วนั้ น ยากท่ีจะใช้เซ็นเซอร์ประเภทน้ีในการ

ตรวจจบัเพราะวา่มีการดูดกลืนคล่ืน ซ่ึงจะเกิดข้ึนอยูบ่่อยๆ กบัการตรวจจบัช้ินงานท่ีมีพื้นท่ีผิว

ขนาดใหญ่ และไม่เรียบ 

2.2.3.2ผลกระทบทางดา้นอุณหภูมิ (Effects of Temperature) 

ในการใช้งานตัวเซ็นเซอร์วดัระยะทางแบบ Ultrasonic Sensor ควรจะต้องพิจารณาเร่ือง

ผลกระทบทางดา้นอุณหภูมิท่ีมีต่อการทาํงานของเซ็นเซอร์ โดยอุณหภูมิท่ีเปล่ียนแปลงไปจะมี

ผลทาํให้ความเร็วในการเคล่ือนท่ีของคล่ืนเสียงเปล่ียนแปลงไปดว้ย ซ่ึงสามารถอธิบายไดจ้าก

สมการดา้นล่าง 

 

จะเห็นไดว้า่ความเร็วในการเคล่ือนท่ีของเสียงนั้น จะเปล่ียนแปลงตลอดเวลา ท่ีอุณหภูมิ

เปล่ียนแปลง ซ่ึงอลัตร้าโซนิคเซ็นเซอร์นั้นจะใชห้ลกัการการสะทอ้นของคล่ืนเสียงกบัวดัถุ 

แลว้หาค่าเวลา ซ่ึงถา้ความเร็วคล่ืนเสียงไม่คงท่ีแลว้ อาจทาํใหก้ารวดัค่ามีความคลาดเคล่ือนได ้

 

การลดทอนของคล่ืน (Attenuation) 

สามารถเกิดข้ึนไดทุ้กเวลา ข้ึนอยูก่บัสภาวะแวดลอ้ม รวมถึงชนิดและพื้นผวิของวตัถุ ซ่ึงการส่ง

คล่ืนอัลตร้าโซนิคแบบเส้นตรงไปในอากาศ จะมีการลดทอนท่ีเกิดจากระยะทางในการ

เคล่ือนท่ีของคล่ืนเสียง นอกจากน้ีโครงสร้างและลักษณะของช้ินงาน หรือวตัถุท่ีต้องการ

ตรวจจบัก็มีผล เช่น วสัดุพื้นผิวโคง้ จะทาํให้การสะทอ้นกลบัของคล่ืนเป็นแบบกระจดักระจาย

ยากต่อการทาํงานของตวัรับ หรือเกิดการดูดกลืนคล่ืนจากช้ินงาน นอกจากน้ีความถ่ีท่ีใชง้านก็มี

ผลต่อการลดทอนเช่นกนั โดยความถ่ีสูงอาจทาํใหเ้กิดการลดทอนไดม้ากกวา่ความถ่ีตํ่า 
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รูปท่ี 1 การลดทอนคล่ืนอลัตร้าโซนิคในแต่ละความถ่ี 

ความถ่ีของ Ultrasonic Sensor (Frequency of Ultrasonic Sensor) 

คือ ความถ่ึท่ีเกิดจากการสั่นของ Piezoelectric Ceramics หลงัจากท่ีมีการจ่ายแรงดนัไฟฟ้าเขา้ไปท่ีตวั

เซ็นเซอร์ ซ่ึงความถ่ีท่ีนิยมนาํมาใชง้านนั้นจะข้ึนอยูก่บัประเภทของการใชง้าน โดยส่วนใหญ่จะ

เก่ียวขอ้งกบัระยะทางท่ีตอ้งการตรวจจบั กบัความละเอียดในการวดั เช่น ในงานอุตสาหกรรม จะนิยม

ใชอ้ลัตร้าโซนิคแบบความถ่ีสูงตั้งแต่ 70kHz ข้ึนไป เน่ืองจากมีความเท่ียงตรงกวา่แบบความถ่ีตํ่า แต่จะมี

ขอ้เสียตรงท่ีระยะทางท่ีไดจ้ะใกลก้วา่ ซ่ึงปัจจุบนัมี Ultrasonics ของ Banner สามารถทาํความละเอียดได้

สูงถึง 0.5mm. 

 

รูปท่ี 2 ตวัอยา่งอลัตร้าโซนิคเซ็นเซอร์แบบความถ่ีสูง 
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ทั้งหมดน้ีคือเน้ือหาทั้งหมดท่ีทาง Factomart.com ไดน้าํมาเสนอให้กบัท่านผูอ่้านนะครับ ซ่ึงเป็นส่วน

สําคญัส่วนหน่ึง ท่ีจะทาํให้ท่านรู้ว่า Ultrasonic Sensor นั้นคืออะไร? และ สามารถเลือกใช้ กลุ่มสินคา้

ของ Ultrasonic Sensor ไดอ้ยา่งเหมาะสม  

โมดูล HC-SR04 เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ราคาถูก สําหรับวดัระยะห่างดว้ยคล่ืนอลัตราโซ

นิค (ใช้คล่ืนเสียงความถ่ี ประมาณ 40kHz) มีสองส่วนหลกัคือ ตวัส่งคล่ืนท่ีทาํหน้าท่ีสร้างคล่ืนเสียง

ออกไปในการวดัระยะแต่ละคร้ัง ("Ping") แลว้เม่ือไปกระทบวตัถุหรือส่ิงกีดขวาง คล่ืนเสียงถูกสะทอ้น

กลบัมายงัตวัรับแล้วประมวลผลดว้ยวงจรอิเล็กทรอนิกส์ภายในโมดูล ถ้าจบัเวลาในการเดินทางของ

คล่ืนเสียงในทิศทางไปและกลบั และถา้ทราบความเร็วเสียงในอากาศ ก็จะสามารถคาํนวณระยะห่างจาก

วตัถุกีดขวางได ้

โมดูล HC-SR04 ทาํงานท่ีแรงดนัประมาณ +5V (4.5V ถึง +5.5V) โดยป้อนให้ขา VCC และ 

GND โมดูลน้ี  มีขาสัญญาณดิจิทัล  TRIG (อินพุต)  และ ECHO (เอาต์พุต) ท่ีนําไปเ ช่ือมต่อกับ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ได ้อย่างเช่น Arduino ในการวดัระยะห่างแต่ละคร้ัง จะตอ้งสร้างสัญญาณแบบ 

Pulse ท่ีมีความกวา้ง (Pulse Width) อย่างน้อย 10 usec ป้อนให้ขา TRIG และหลงัจากนั้นให้วดัความ

กวา้งของสัญญาณช่วง HIGH จากขา ECHO ถา้วตัถุอยูใ่กล ้ความกวา้งของสัญญาณ Pulse ท่ีไดก้็จะนอ้ย 

แต่ถา้วตัถุอยูไ่กลออกไป ก็จะไดค้่าความกวา้งของสัญญาณ Pulse ท่ีมากข้ึน 

การเลือกใชง้านโมดูลประเภทน้ี มีประเด็นท่ีสําคญั เช่น ช่วงระยะห่างของการวดั ความกวา้งของมุมเม่ือ

คล่ืนเสียงเดินทางออกไปจากตวัส่ง (เรียกวา่ Beam Angle) นอกจากนั้น การสะทอ้นกลบัของคล่ืนเสียง

ท่ีวตัถุกีดขวาง ขนาดและรูปทรงของวตัถุ และการสะทอ้นกลบัของเสียงจากหลายทิศทาง หรือต่างระยะ

กนั ก็มีผลต่อความถูกตอ้งหรือความผดิพลาดในการวดัค่าระยะห่างไดเ้ช่นกนั 
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บทที ่3 

วธีิดําเนินการทาํโครงงาน 

ตารางปฏิบติักิจกรรมโครงงาน  

สัปดาห์ท่ี กิจกรรมท่ีปฏิบติั สถานท่ีทาํกิจกรรม ผูรั้บผดิชอบ 

1. 

1 ก.พ. 2562 

- เลือกหัวขอ้ในการทาํ

โ ค ร ง ง า น  ป รึ ก ษ า

อ า จ า ร ย์ ท่ี ป รึ ก ษ า

โครงงาน 

อาคารวชิาการ 1 สมาชิกในกลุ่ม 

2. 

2 กุมภาพนัธ์ 2562 

 

- สื บ ค้ น ข้ อ มู ล ท่ี

เก่ียวข้องกบัโครงงาน

พ ร้ อ ม ทั้ ง ห า ข้ อ มู ล

ทั้ ง ห ม ด เ ก่ี ย ว กั บ

อุปก รณ์ ท่ีต้องใ ช้ใ น

โครงงาน 

กาสะลองคาํ สมาชิกในกลุ่ม 

3. 

10 มีนาคม 2562 

- ออกแบบโครงสร้าง

หุ่นยนต ์ดว้ยโปรแกรม 

Solid Works 

กาสะลองคาํ สมาชิกในกลุ่ม 

4. 

25 เมษายน 2562 

- ทํา ร า ย ก า ร ข อ ง ท่ี

จะตอ้งจดัซ้ือ 

-ซ้ืออุปกรณ์ท่ีต้องใช้

ในโครงงาน 

กาสะลองคาํ สมาชิกในกลุ่ม 

5. 

6 พฤษภาคม 2652 

- วิเคราะห์โครงสร้าง

แบบจาํลอง 

อาคารเคร่ืองมือ F1 

 

สมาชิกในกลุ่ม 

 

6. 

18 พฤษภาคม 2652  

- วิเคราะห์โครงสร้าง

แบบจาํลองและโคด้ 

อาคารเคร่ืองมือ F1 สมาชิกในกลุ่ม 
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7. 

2 มิถุนายน 2562 

- เ ขี ย น ร า ย ง า น

โครงงานจดัทาํรูปเล่ม

โครงงาน 

ศูนย์บรรณสารและ

ส่ื อ ก า ร ศึ ก ษ า  

ม ห า วิ ท ย า ลั ย

เทคโนโลยสุีรนารี 

สมาชิกในกลุ่ม 

8. 

16 มิถุนายน 2562 

- ส รุ ป ผ ล ก า ร ทํ า

โ ค ร ง ง า น แ ล ะ

เ ต รี ย ม ก า ร นํา เ ส น อ

โครงงาน 

ศูนย์บรรณสารและ

ส่ื อ ก า ร ศึ ก ษ า 

ม ห า วิ ท ย า ลั ย

เทคโนโลยสุีรนารี 

สมาชิกในกลุ่ม 

9. 

22 มิถุนายน 2562 

- เสนอการทําจําลอง

ระบบควบคุมความเร็ว 

และรายงานผลปฏิบติั 

อาคารเรียนรวม 1 สมาชิกในกลุ่ม 

 

 

วธีิการศึกษา 

1.  ศึกษาขอ้มูลจากรุ่นพี่นกัศึกษาปริญญาโท มหาวทิยาลยัเทคโนโลยสุีรนารี   

2.  ศึกษาจากเอกสารอา้งอิง และขอ้มูลต่างๆผา่นทางอินเตอร์เน็ต 

3.  ประเด็นการศึกษา 

o ไดเ้รียนรู้การควบคุมกระบวนการดว้ย Arduino 

o .สามารถเขียนโปรแกรมการควบคุมแบบจาํลองการควบคุมความเร็วคงท่ีได ้

o เขา้ใจหลกัการการทาํงานของระบบและอุปกรณ์ต่างๆในระบบควบคุม 

o สามารถนาํความรู้น้ีไปปรับใชก้บัอุปกรณ์อ่ืนได ้
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บทที4่ 

ผลการทดลองและวจิารณ์ผล 

          การจดัทาํโครงงาน เร่ือง การควบคุมความเร็วคงท่ีของยานพาหนะ มีวตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาและ

ทาํการออกระบบควบคุมความเร็วของยานพาหนะ เพื่อนําความรู้น้ีไปปรับใช้ละพฒันาระบบให้มี

ประสิทธิภาพและการใช้งานไดดี้มากข้ึนและยงัสามารถนาํขอ้มูลท่ีศึกษามาดดัแปลงและปรับใช้กบั

อุปกรณ์หรือยานพาหนะอ่ืนท่ีมีการขบัเคล่ือนดว้ยเคร่ืองยนตห์รือมอเตอร์  

4.1 การทดลองท่ี 1 ทดลองการควบคุมทิศทางของรถ 

               การทาํทดสอบทาํการเช่ือมต่อ BlueTooth HC-05 เขา้กบัโทรศพัท ์รถสามารถขบัได้ควบคุม

ทิศทาง ข้ึน ลง และเล้ียวซา้ยขวาได ้

4.2 การทดลองท่ี 2  ทดลองการตรวจจบัของเซนเซอร์และการควบคุมความเร็ว    

  การทดสอบการตรวจจบัดว้ยเซนเซอร์และการควบคุมความเร็ว โดยใช ้ULTRASONIC 

SENSOR Ultrasonic ranging module HC - SR04  สามารถตรวจจบัไดใ้นระยะ 200 cm. ตามค่าท่ี

กาํหนดไว ้เซ็นเซอร์ULTRASONIC SENSOR จะทาํการตรวจวดัระยะทางเพื่อสาํหรับรถท่ีจะปรับ

ความเร็วของยานพาหนะโดยอตัโนมติัเพื่อ รักษาระยะห่างท่ีปลอดภยัจากยานพาหนะขา้งหนา้) การ

ควบคุมข้ึนอยูก่บัขอ้มูลเซ็นเซอร์จากเซ็นเซอร์ออนบอร์ด 

 ตรวจจบัระยะทางของวตัถุล่วงหนา้และคาํนวณความเร็วของมนัและจะพยายามรักษาความเร็วท่ีตั้งไว้

และระยะทางท่ีกาํหนด 

4.3 การทดลองท่ี 3 ทดลองระบบหลีกเล่ียงการชน 

 การทดสอบระบบหลีกเล่ียงการชน ทาํการทดสอบบนพื้นผวิ 2 ลกัษณะ คือ พื้นกระเบ้ีองและ

พื้นคอนกรีต เม่ือรถวิง่ไปเจอกบัรถคนัขา้งหนา้หรือส่ิงกีดขวาง เรดาร์จะตรวจจบัเม่ือเกินระยะปลอดภยั

ท่ีกาํหนดไว ้รถทาํการเบรกระบบสามารถทาํงานไดจ้ริง ซ่ึงความแตกต่างระหวา่งพื้นผดินั้นมีผลต่อการ

เบรก ในพื้นผิวท่ีเป็นพื้นกระเบ้ือง การเบรกนั้นไม่ค่อยมีประสิทฺธิภาพมากสักเท่าไหร่ เพราะพื้นผิวมี

ความล่ืน ทาํใหจ้งัหวะในตอนเบรกนั้นลอ้รถเกิดการฟรีและสไลดไ์ปจนเกือบจะชนกบัส่ิงกีดขวาง  
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แต่ในพื้นผิวท่ีเป็นลกัษณะคอนกรีตนั้น ประสิทธิภาพการเบรกจะทาํไดดี้กวา่ เพราะมีแรงเสียดทานเขา้

มาช่วย ไม่ทาํใหล้อ้ฟรี   
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บทที5่ 

สรุปและข้อเสนอแนะ 

 

5.1สรุปผลการดาํเนินโครงงาน 

            จากการศึกษาและออกแบบโครงงานนั้น ทาํการสร้างโมเดลรถบงัคบัและสร้างระบบควบคุม

ความเร็วคงท่ี รถสามรถวิง่ไดแ้ละบงัคบัทิศทางไดจ้ริง ระบบมีการควบคุมความเร็วจากการตรวจจบั

ของเรดาร์ไดแ้ละยงัสามารถหลีกเล่ียงการชนจากส่ิงกรีดขวางหรือยานพาหนะท่ีอยูต่รงหนา้ได ้ภายใน

ระยะทางท่ีกาํหนด 

5.2ปัญหาท่ีเกิดข้ึนระหวา่งปฏิบติังาน 

            การการศึกษาและออกแบบโครงงานทั้งหมด รถมีปัญหาของเร่ืองไม่สามารถระบุความเร็วใน

ขณะท่ีรถวิง่หรือในตอนท่ีเรดาร์ตรวจจบัเพื่อควบคุมความเร็วคงท่ีให้เราไดเ้ห็นค่าตรงนั้นได ้ 

 

5.3ขอ้เสนอแนะ 
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