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งานวิจยัน้ีน าเสนอระบบควบคุมการเล้ียวของยานพาหนะอย่างอตัโนมติั ท่ีขบัเคล่ือนดว้ย

เทคนิคการประมวลผลภาพร่วมกบัเครือข่ายประสาทเทียม โดยเครือข่ายประสาทเทียมดงักล่าวมี
หนา้ท่ีควบคุมการหมุนพวงมาลยัของยานพาหนะใหส้ามารถเคล่ือนท่ีอยูบ่นถนนในช่องทางเดินรถ
ของตวัเอง รวมไปถึงการควบคุมยานพาหนะในการเล้ียวซ้ายและเล้ียวขวาบนทางแยกถนนได ้
ระบบการเล้ียวดว้ยภาพแบบอตัโนมติัน้ีใชเ้ครือข่ายประสาทเทียมชนิดฟังกช์นัฐานรัศมีในการสร้าง
แบบจ าลองการเล้ียว โดยใชข้อ้มูลจากกลอ้งเพียง 1 ตวัร่วมกบัตวัตรวจจบัความเร่งท่ีติดตั้งอยู่บน
พวงมาลยัส าหรับฝึกสอนเครือข่าย ระบบควบคุมการเล้ียวดว้ยภาพแบบอตัโนมติัโดยใชเ้ครือข่าย
ฟังกช์นัฐานรัศมีน้ีสามารถควบคุมยานพาหนะให้วิ่งบนทางตรง ทางโคง้ เล้ียวซา้ยและเล้ียวขวาบน
ถนนจริงไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 
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This work presents an automatic vision-based steering control system using 

artificial neural network. The proposed system is mainly capable of steering vehicle to 

stay on the road and within its lane. The system can also perform an automatic left-

turn and right-turn at the intersection and T-junction. The system has learning 

capability of actual steering action in various conditions and environments in order to 

automatically turn the vehicle and keep the vehicle within its lane. The learning 

module utilizes only a single color camera in front of a vehicle for extracting 

necessary vision information and a digital compass sensor for measuring angles of 

steering wheel. The radial basis function neural network is deployed to learn and 

model the steering control from collecting data. The prototype system is installed on 

an electric golf cart and is able to steer the vehicle and keep it on the lane 

successfully. 
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