
ยานยนต์ขับข่ีอัตโนมัติเพ่ือการขนส่งสาธารณะในพ้ืนท่ีปิด 
ความสําคัญของงานวิจัย : 
 โครงการวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคเพ่ือพัฒนาเทคโนโลยียานยนต

ขับข่ีอัตโนมัติ (Autonomous-Driving Vehicle Technology) เพ่ือตอบ

โจทยความทาทายและความตองการใชงานในภาคการคมนาคม-ขนสง ใน

อนาคตของประเทศไทย โดยเร่ิมจากการพัฒนายานยนตขับข่ีอัตโนมัติ

สําหรับการใชงานขนสงสาธารณะในพ้ืนท่ีปด (Geo-fenced Area) ท่ีมี

การศึกษาและพัฒนาระบบควบคุมและส่ังการแบบอัตโนมัติเพ่ือนําไป

ติดต้ังและบูรณาการเขากับยานยนตไฟฟา (EV Platform) ซ่ึงในโครงการ

ไดเลือกใชรถกอลฟไฟฟาแบบ 6 ท่ีน่ัง เน่ืองจากมีความสลับซับซอนของ

ระบบขับเคล่ือนไมมากนัก และสามารถขับเคล่ือนดวยความเร็วไมเกิน 

20 กิโลเมตรตอช่ัวโมง โดยมีผูขับฉุกเฉิน (Emergency Driver) ทําหนาท่ี

ควบคุมรถในกรณีท่ีจําเปนเทาน้ัน การทดสอบยานยนตขับข่ีอัตโนมัติ

ตนแบบ (Level-3) ดําเนินการในพ้ืนท่ี Sandbox ซ่ึงมีการรบกวนจากการจราจร ยานพาหนะอ่ืน ๆ  และผูรวมใชถนนไมหนาแนน เพ่ือท่ีจะประเมิน

ความเปนไปไดในศึกษาการใชงานของระบบควบคุมและส่ังการสําหรับยานยนตขับข่ีอัตโนมัติ ภายใตโครงการวิจัยน้ี ไดพัฒนาระบบยานยนตขับข่ี

อัตโนมัติใน 3 สวนหลัก 

 • ระบบ Drive-By-Wire หรือเรียกวาระบบควบคุมส่ังงานการขับข่ี (พวงมาลัย เบรก และคันเรง) ซ่ึงจะส่ือสารดวย Protocol CAN BUS 

 • ระบบนําทางอัตโนมัติ ในโครงการน้ีไดเลือกใชเซ็นเซอรนําทางแบบ Light Detection and Ranging (LiDAR) ท่ีทํางานควบคูกับ 

  High Density Map แบบ 3 มิติ ท่ีจะตองเตรียมการจัดทําไวลวงหนา รวมท้ังมี Global Navigation Satellite System (GNSS) 

  Receiver ติดต้ังไวบนตัวรถ เพ่ือใชรับสัญญาณจากดาวเทียมระบุตําแหนงตัวรถบนพ้ืนผิวโลกท่ีทํางานรวมกับ CORS Station 

  เพ่ือใหไดความแมนยําในการระบุตําแหนงของตัวรถในระดับเซ็นติเมตร ณ เวลาจริง โดยมีเซ็นเซอรตรวจจับส่ิงกีดขวางติดต้ังรอบ

  ตัวรถเพ่ือปองกันการเกิดอุบัติเหตุการชนของยานยนตขับข่ีอัตโนมัติกับส่ิงมีชีวิตมนุษย และวัตถุตาง ๆ  ซ่ึงจะชวยคุมครองความปลอดภัย

  ใหกับผูใชรถใชถนนอ่ืน ๆ 

 • ระบบจัดการฝูงรถ (Fleet Management System) ทําหนาท่ีส่ือสารกับระบบนําทางอัตโนมัติของรถ โดยในโครงการน้ีไดมีการทดลอง

  ใช Application Program สําหรับคนหาตําแหนงรถ และเรียกรถใหมารับผูโดยสารผานโทรศัพทมือถือ
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ยานยนต์ขับข่ีอัตโนมัติเพ่ือการขนส่งสาธารณะในพ้ืนท่ีปิด 
จุดเด่นของงานวิจัย/เทคโนโลยี :
 • เทคโนโลยียานยนตขับข่ีอัตโนมัติระดับ 3 (Autonomous 

  Driving Technology Level#3) ท่ีมีความพรอม

  สามารถนําไปประยุกตและพัฒนาตอยอดใชงานในภาค

  การคมนาคม-ขนสง และโลจิสติกส

 • เปนเทคโนโลยีท่ีสามารถตอบโจทยความตองการใชงานท่ี

  ตองคํานึงถึงตัวแปรและเง่ือนไขในเชิงพ้ืนท่ี (Localized 

  Constraints)

 • เทคโนโลยีท่ีมีความพรอมนําไปใชงานเช่ือมตอกับผู

  ใชงาน (User) ยานยนต (Vehicle) โครงสรางพ้ืนฐาน 

  (Infrastructure) และสรรพส่ิงตาง ๆ 
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