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üิทยานิพนธ์นี้นำเÿนอแบบจำลองเชิงตัüเลขที่ประมาณค่าอัตราเร็üในการเคลื ่อนที ่ของ

ยานพาĀนะ แบบจำลองเชิงตัüเลขดังกล่าüประกอบด้üยแบบจำลองออยเลอร์ย้อนĀลัง แบบจำลอง

กฎÿี่เĀลี่ยมคางĀมู และแบบจำลองอนุกรมเทย์เลอร์ ยานพาĀนะภาคพื้นดินที่พิจารณามีแบบจำลอง

พลüัตไม่เชิงเÿ้นอันดับĀนึ่งของการเคลื่อนที่ในทิýทางตามยาüในเüลาต่อเนื่อง เนื่องจากยานพาĀนะมี

แรงขับเคลื่อนและแรงเบรกที่เป็นปริมาณอินพุต และมีอัตราเร็üที่เป็นตัüแปรÿถานะและปริมาณ

เอาต์พุต การÿร้างตัüÿังเกตÿถานะที่ประมาณค่าอัตราเร็üจึงไม่ÿามารถใช้งานแทนที่เซนเซอร์üัด

อัตราเร็ü เพราะตัüÿังเกตÿถานะต้องการอัตราเร็üที ่ได้จากการüัดและใช้ปริมาณอินพุต นำมา

ประมาณค่าอัตราเร็üในการเคลื่อนที่ของยานพาĀนะ การประมาณค่าอัตราเร็üจึงซ้ำซ้อนกับÿัญญาณ

üัดอัตราเร็üและไม่มีประโยชน์ในทางüิýüกรรม เมื่อยานพาĀนะมีการเคลื่อนที่และมีการĀมุนของล้อ

ยางที่ไม่มีการลื่นไถล üิธีเชิงตัüเลขที่คำนüณĀาผลเฉลยĀรือคำตอบของÿมการเชิงอนุพันธ์ÿามัญ

อันดับĀนึ่งที่ประกอบด้üยüิธีออยเลอร์ย้อนĀลัง üิธีกฎÿี่เĀลี่ยมคางĀมู และüิธีอนุกรมเทย์เลอร์ จะ

เปลี่ยนรูปแบบจำลองพลüัตการเคลื่อนที่ในเüลาต่อเนื่องไปเป็นแบบจำลองเชิงตัüเลขในเüลาดิÿครีตที่

คำนüณĀาอัตราเร็ü แบบจำลองเชิงตัüเลขใช้ปริมาณอินพุตเท่านั้นและไม่ต้องการอัตราเร็üที่ได้จาก

การüัด ถ้าระบบคüบคุมอัตราเร็üüงปิดของยานพาĀนะมีÿัญญาณป้อนกลับที่เป็นÿัญญาณüัดอัตราเร็ü

เกิดการขาดĀายĀรือเซนเซอร์üัดอัตราเร็üเกิดคüามล้มเĀลüในการทำงาน แบบจำลองเชิงตัüเลขจะมี

บทบาทและแทนที่เซนเซอร์üัดอัตราเร็ü และระบบคüบคุมüงปิดได้รับÿัญญาณป้อนกลับที ่เป็น

อัตราเร็üที่ได้จากการประมาณค่า ระบบคüบคุมüงปิดยังคงคüบคุมอัตราเร็üและรักþาการเคลื่อนที่

ต่อไปได้อย่างต่อเนื่อง เมื่อแบบจำลองเชิงตัüเลขมีค่าพารามิเตอร์ที่ถูกต้อง และยานพาĀนะเคลื่อนที่

ไปข้างĀน้าและถอยĀลัง ĀรือยานพาĀนะไฟฟ้าเคลื่อนที่ด้üยอัตราเร็üเพิ่มขึ้น อัตราเร็üคงที่ อัตราเร็ü

ลดลง และอาจจะจอดĀยุดนิ่ง เรียงตามลำดับซ้ำกันĀลายรอบ  
ผลการจำลองÿถานการณ์และผลการจำลองÿถานการณ์ที่ใช้ฮาร์ดแüร์ในลูป  (Hardware In 

the Loop : HIL) ที่ใช้โปรแกรม MATLAB/Simulink ร่üมกับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์Āรือการ์ด

คอนโทรล (control card) F28335 (TMDSCNCD28335 R2.2)  จะแÿดงถึงÿมรรถนะÿูงของการ
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This thesis describes a few of the numerical models which estimate the velocity 

of vehicle motion. Such numerical models enumerate the backward Euler model, the 

trapezoidal rule model, and the Taylor expansion model. The pondered ground 

vehicle characterizes a first-order nonlinear dynamic model of longitudinal motion in 

continuous time. The vehicle holds propulsion and braking forces as its one input-

quantity and retains velocity as its one state-variable and output-quantity. Thus, the 

construction of a state observer that estimates the velocity is unable to replace the 

velocity sensor. Because the state observer needs the monitored velocity and employs 

the input quantity to estimate the vehicle velocity, the velocity estimation becomes 

redundant with the velocity signal and goes useless in view of engineering. When the 

vehicle travels and its wheels rotate without slip between tires and road surface, some 

numerical methods which determine the solution of the first-order ordinary differential 

equations, listing the backward Euler method, the trapezoidal rule method, and the 

Taylor expansion method, all convert the continuous-time dynamic model of motion 

into relevant numerical models in discrete-time that iteratively compute the velocity. 

These numerical models use only the input quantity and do not require the measured 

velocity. Whenever the closed-loop cruise control system of vehicle loses its velocity-

feedback signal or the velocity sensor fails, the above numerical models play a role in 

availability and give the substitution of the velocity-sensor, and then the closed-loop 

control system receives the estimated velocity as its feedback signal, and therefore 

the control system still handles precisely the velocity and further maintains motion. 

When the numerical models are associated with their correct parameters and either 

the vehicle moves forward and reverses, or even the electric vehicle maneuvers 

repetitively under acceleration, constant velocity, as well as deceleration that may 

bring to a standstill respectively, the computer simulation and hardware-in-loop 
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