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Abstract 

 

We propose a systematic method for improving the response time of forward collision 

warning (FCW) on vehicles. First, a performance indicator of FCW, called the warning 

lag time, is introduced to use instead of the pre-warning time. The warning lag time is a 

time period between an actual brake of the driver and a warning signal and this period is 

calculated based on the cross-correlation method. We use the warning lag time because 

its measurement is practical in real driving situations. Next, we discuss two ideas, which 

are a systematic method to improve this warning lag time of FCW system, vertical 

approach and horizontal approach. The vertical approach is developed in an individual 

vehicle by providing an additional warning, derived from the cause of a car crash, to a 

typical FCW system. For the experiment, we selected the location-based warning (LW) 

system to combine with the FCW system. The result shows that it can improve the 

warning lag time by an average of 0.31 sec. compared with a traditional FCW system. 

The horizontal approach uses distributed sensing among vehicles to expand the range of 

sensing. We used the Supported Vector Machine (SVM) to create unbiased warning 

rules with the aim to compare two FCW setups: FCW of a single host vehicle (FCWHV) 

and FCW of the host vehicle with data from the preceding (FCWHV+PV). The results 

show that the horizontal approach can also improve the warning lag time by an average 

of 1.08 sec. compared with a single host vehicle FCW. 

 

Keywords : Active Safety in Vehicles / Cooperative Vehicles / Forward Collision     

Warning / Intelligent Vehicle   

 

 

  



iii 

 

หวัขอ้วิทยานิพนธ์ การปรับปรุงประสิทธิภาพเชิงเวลาของระบบเตือนการชนในรถยนต์ 
หน่วยกิต 36 
ผูเ้ขียน นางสาวพีชานิกา  ธรรมการุณ 
อาจารยท่ี์ปรึกษา รศ. ดร.พจน์  ตั้งงามจิตต ์
หลกัสูตร ปรัชญาดุษฎีบณัฑิต 
สาขาวิชา วิศวกรรมไฟฟ้าและคอมพิวเตอร์ 
ภาควิชา วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ 
คณะ วิศวกรรมศาสตร์ 
ปีการศึกษา 2557 
 

บทคดัยอ่ 
 
วิทยานิพนธ์น้ีน าเสนอวิธีการปรับปรุงประสิทธิภาพเชิงเวลาอยา่งเป็นระบบส าหรับของระบบเตือนภยั
การชนรถคนัหนา้ และน าเสนอวิธีการวดัประสิทธิภาพเชิงเวลาแบบใหม่เพื่อใชแ้ทนวิธีการแบบเดิมท่ี
วดัระยะเวลาเม่ือเกิดการชนเท่านั้น ซ่ึงประสิทธิภาพเชิงเวลาแบบใหม่คือช่วงระยะเวลาระหว่างการใช้
เบรคของผูข้บักบัการเตือนซ่ึงเป็นเอาท์พุทจากระบบเตือนการชนโดยใชว้ิธีการหา Cross-correlation 
ระหว่างการใช้เบรคของผูข้บักบัการเตือนของระบบ ในแง่การปรับปรุงประสิทธิภาพเชิงเวลาใน
ระบบเตือนภยัการชนรถคนัหน้า ได้น าเสนอ 2 วิธีการ วิธีการแรกคือวิธี Vertical เป็นวิธีท่ีใช้ใน
รถยนต์คนัเดียว โดยวิธีการน้ีปรับปรุงระบบดว้ยการใส่ระบบการเตือนอุบติัเหตุเพิ่มเขา้ไปท างาน
ร่วมกบัระบบเตือนภยัการชนรถคนัหนา้แบบเดิม โดยไดท้ดลองเพิ่มระบบเตือนสถานท่ีอนัตราย จาก
ผลการทดลองพบว่าเม่ือปรับปรุงระบบดว้ยวิธีดงักล่าวมีผลให้ประสิทธิภาพเชิงเวลาดีข้ึน โดยระบบ
เตือนภยัแก่ผูข้บัเร็วข้ึน 0.31 วินาที ส่วนวิธีท่ีสองคือวิธี Horizontal เป็นวิธีปรับปรุงระบบระบบเตือน
ภยัการชนรถคนัขา้งหนา้ดว้ยการเพิ่มขอบเขตของเซ็นเซอร์โดยอาศยัขอ้มูลจากรถยนตค์นัอ่ืนร่วมกบั
ขอ้มูลจากเซ็นเซอร์ในรถโฮสทผ์่านเครือข่ายส่ือสารไร้สาย ในการทดลองไดส้ร้างระบบเตือนภยัการ
ชนรถคนัขา้งหน้าข้ึนมา 2 ระบบคือระบบเตือนภยัการชนรถคนัขา้งหน้าท่ีใชข้อ้มูลจากรถโฮสท์คนั
เดียวและระบบท่ีใชข้อ้มูลจากรถโฮสท์ร่วมกบัขอ้มูลจากรถคนัขา้งหน้า ซ่ึงทั้งสองระบบใชเ้ทคนิค 
Supported Vector Machine (SVM) ในการจ าแนกผลการเตือนภยัการชน ผลการทดลองพบว่าวิธี 
Horizontal สามารถเพิ่มประสิทธิภาพเชิงเวลาจากระบบเตือนภยัการชนรถคนัหน้าใชข้อ้มูลจากรถ
โฮสทค์นัเดียวได ้โดยท าใหร้ะบบสามารถเตือนการชนไดเ้ร็วข้ึน 1.08 วินาที  
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