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งานวิจยัวิทยานิพนธ์น้ี น าเสนอการออกแบบ และสร้างระบบควบคุมบงัคบัเล้ียวตน้แบบ

ส าหรับใช้งานจริงในยานพาหนะ เพื่อหาค่าความเหมาะสมในการควบคุมบงัคบัเล้ียว ทั้งแบบใช้
อุปกรณ์บงัคบัเล้ียว (ไม่ใช้พวงมาลยั) และแบบอตัโนมติั โดยใชข้อ้มูลการควบคุมบงัคบัเล้ียวจาก
มนุษยเ์ป็นตน้แบบ ขอ้มูลดงักล่าวไดจ้ากการก าหนดให้มนุษยเ์ป็นผูข้บั โดยใช้พวงมาลยับนถนน
จริง  แลว้ใหร้ะบบท าการเรียนรู้และจดจ าลกัษณะรูปแบบพฤติกรรมการควบคุมบงัคบัเล้ียวนั้นดว้ย
เทคนิควิธีเครือข่ายประสาทเทียม (ANN)  และสามารถรับรู้และจ าแนกลกัษณะรูปแบบพฤติกรรม
การควบคุมบงัคบัเล้ียวใหม่ท่ีระบบยงัไม่เคยเรียนรู้และจดจ ามาก่อนได้ทนัที โดยใช้เทคนิควิธี
ทฤษฎีเรโซแนนซ์แบบปรับตวัได ้(ART) ดว้ยขอ้มูลท่ีจ าเป็นในการฝึกสอน ซ่ึงไดแ้ก่ ค่ามุมเล้ียวลอ้
หน้า และความเร็วของยานพาหนะ ระบบการควบคุมบงัคบัเล้ียวแบบอตัโนมติัท่ีไดน้ี้ไดถู้กน าไป
ประยุกต์ใชข้อ้มูลภาพร่วมในการควบคุมบงัคบัเล้ียวอย่างอตัโนมติัดว้ย ผลท่ีไดจ้ากงานวิจยัน้ี คือ 
ระบบการควบคุมบงัคบัเล้ียวตน้แบบส าหรับใช้งานจริงท่ีมีความเหมาะสมส าหรับการเล้ียวตาม
สถานการณ์ เสมือนการควบคุมบงัคบัเล้ียวจากมนุษยด์ว้ยพวงมาลยัจริง พร้อมทั้งสามารถเลือก
รูปแบบลกัษณะพฤติกรรมการควบคุมการบงัคบัเล้ียวไดต้ามการฝึกสอนระบบของคนขบั 
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This research presents design and development of steering control system 

prototype for both manual steering and automatic steering control. The control system 

uses steering data collected from human drivers on the actual road drive. The system 

then learns and recognizes human driver’s responses and behaviors in steering control 

using artificial neural network. Moreover, the learned steering system can also accept 

and classify new behavior on steering control which has never seen or recognized 

before. This has been accomplished by using additional neural network called 

adaptive resonance theory. The learning system utilizes two type of data which are 

front wheel angle and vehicle speed. This automatic steering control has been applied 

together with front camera mounted on the vehicle and achieved a visual servo for 

driving and turning the vehicle automatically. The resulting automatic steering system 

from this work can be deployed in real-world environment which can perform a self-

adaptation for steering the vehicle in a human-like fashion. The system can also adapt 

patterns of steering control based on different human driver’s behaviors. 
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