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 การหลบหลีกส่ิงกีดขวางได้อย่างมีประสิทธิภาพเป็นปัจจยัส าคญัอย่างยิ่งในระบบของ    
รถอจัฉริยะซ่ึงตอ้งการความน่าเช่ือถือสูงในการตดัสินใจในหลบหลีกส่ิงกีดขวางท่ีเกิดข้ึนกบัทาง
ดา้นหนา้ของรถ ซ่ึงงานวจิยัน้ีไดใ้ชร้ะบบกลจกัรวทิศัน์เพื่อแยกระหวา่งส่ิงกีดขวางกบัส่ิงแวดลอ้ม 
รวมถึงใชห้ลกัการมองภาพสองตาเพื่อหาระยะห่างของวตัถุเพื่อน ามาออกแบบพฤติกรรมการหลบ
หลีกของรถอจัฉริยะท่ีมีรูปแบบการเคล่ือนท่ีการเล้ียวแบบแอ็คเคอร์แมน โดยใชต้วัควบคุมแบบ
พีไอดีในการควบคุมต าแหน่งของพวงมาลยัและควบคุมความเร็วของรถอจัฉริยะให้เหมาะสมกบั
การเล้ียวอยา่งมีประสิทธิภาพ 

              ผลท่ีได้จากการทดลองระบบกลจกัรวิทศัน์ของรถอจัฉริยะเห็นไดว้่าระบบสามารถหา
ระยะห่างของวตัถุไดอ้ยา่งแม่นย  าส่งผลให้สามารถออกแบบพฤติกรรมการเล้ียวของรถอจัฉริยะ 
ไดอ้ยา่งเหมาะสม ตวัควบคุมแบบพีไอดีสามารถควบคุมมุมเล้ียวของพวงมาลยัไดอ้ยา่งแม่นย  าและ
ความคุมความเร็วของรถโดยมีค่าความคลาดเคล่ือนเพียง 0.1 กิโลเมตร/ชัว่โมงเท่านั้น 
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