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Abstract 

 This article has been created by the organizing committee. The Vehicle Safety Break Distance 

Alarming System Use LiDAR to study braking distance and alerts to reduce the risk of road accidents. 

Techniques and technologies used include LiDAR A1M8 It acts as an approach alert system that can tell 

the distance from the object. in conjunction with speed sensor use a speedometer sensor Then 

experiment to determine the braking distance if the car is approaching an object in front. Braking distance 

is also related to speed and distance. The results will be in the form of 3 sound frequency notifications. 

The test was conducted with 2 meter running conditions with simulated speed at 3 Levels: Level 1, Slow 

speed of 0.5Km/hour, warning distance at Safe alarm will alert at 0.37 meter, on level 2 medium speed 

1Km/hour, safe alarm will alert at 0.78 m, on level 3 high speed 1.6Km/hour, safe alarm will alert at 1.2 

meter. 
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บทคัดยอ 

 บทความน้ีคณะผูจัดทำไดสรางระบบเตือนภัยระยะเบรกของยานพาหนะใช LiDAR มีวัตถุประสงคเพ่ือศึกษาการ

แจงเตือนระยะเบรกสำหรับลดความเสี่ยงจากการเกิดอบุตัเิหตุที่เกิดบนทองถนน เทคนิคและเทคโนโลยีที่ใช ไดแก LiDAR 

A1M8 ทำหนาท่ีเปนระบบแจงเตือนการเขาใกลวัตถุท่ีสามารถบอกระยะทางท่ีหางจากวัตถุได รวมกับการตรวจจับความเรว็

ใชเซนเซอรวัดความเร็วรอบ จากน้ันจึงทำการทดลองหาระยะการเบรกหากรถมีการเขาใกลวัตถุดานหนา ระยะการเบรกจะ

สัมพันธกับความเร็วและระยะทางดวย ผลลัพธที่ไดจะอยูในรูปแบบการแจงเดือนความถี่เสียง 3 รูปแบบ การทดสอบดวย

เงื่อนไขการวิ่งที่ทางยาว 2 เมตร โดยมีการจำลองความเร็วที่ 3 ระดับ ไดแก ในระดับที่ 1 ความเร็วนอย 0.5 Km/hour 

ระยะแจงเตือนที่ปลอดภัยจะแจงเตือนที่ 0.37 เมตร, ในระดับที่ 2 ความเร็วปานกลาง 1Km/hour ระยะแจงเตือนท่ี
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ปลอดภัยจะแจงเตือนท่ี 0.78 เมตร, ในระดับท่ี 3 ความเร็วสูง 1.6Km/hour ระยะแจงเตือนท่ีปลอดภัยจะแจงเตือนท่ี 1.2 

เมตร 

 

คำสำคัญ: ไลดาร, อาดูโน, เซนเซอรวัดความเร็วรอบ 

 

1.บทนำ 

 1.1 ความเปนมาและความสำคัญของปญหา 

ทุก ๆ ปทั่วโลกมีอุบัติเหตุ มีจำนวนผูเสียชีวิตสูง

ถึง 1.35 ลานคนตอปจากการจราจร ในประเทศไทยมีอัตรา

การเสียชีวิตจากการจราจรบนทองถนนสูงสุดในเอเชีย

ตะวันออกเฉียงใต โดยอยูที่ 32.7 คน ตอประชากร 1 แสน

คน [1] สำหรับในประเทศไทยขอมูล ณ ปงบประมาณ 

2564 จํานวนอุบัติเหตุจราจรทางบกนั้นมีมากถึง 70,056 

ครั้ง [2] 

ปญหานี้สงผลใหเกิดความเสียหายทั้งชีวิตและ

ทรัพยสินมากมายปจจัยที่กอใหเกิดปญหารถชนกันมปีจจัย

หลักไดแกปญหาความไมพรอมของรถยนตเชนเครื่องยนต

และระบบเบรกมีปญหา, ปญหาในเรื่องของสภาพแวดลอม

เชนฝนตก, พายุ, มีหมอกและปญหาจากพฤติกรรมของผู

ขับขี่เอง เปนสาเหตุสำคัญของการเกิดอุบัติเหตุมากถึง 90 

% จากปญหาทั้งหมดดังที่กลาวมาผูจัดทำไดตระหนักถึง

ปญหา ในเรื่องของอุบัติเหตุบนทองถนนเหลานี้ ผูจัดทำจึง

ไดคิดออกแบบและสรางระบบเตือนภัยระยะเบรกของ

ยานพาหนะโดยใช LiDAR ขึ้นมา เพื่อแจงเตือนผูขับขี่กอน

เกิดการขับรถชนทายคันหนา เปนกรณีศึกษากับรถโมเดลท่ี

สรางข้ึน เน่ืองจากการใชรถทดลองจริงน้ันทำไดยาก โดยใช

เทคโนโลยีหลักคือ LiDAR A1M8 เปนอุปกรณตรวจจับวัตถุ 

เนื ่องจาก LiDAR เปนอุปกรณตรวจจับวัตถุที ่ต างจาก

เซนเซอรสวนใหญที่ตรวจจับพลังงานที่ปลอยออกมาจาก

วัตถุ แต LiDAR นั้นจะทำงานไดเหมือนกับเรดาร โดยจะ

ปลอยแสงเลเซอรแทนคลื ่นวิทยุหรือคลื ่นเสียง และวัด

ระยะเวลาที่จะกลับมาหลังจากชนวัตถุ การพิจารณาการ

ตรวจจับวัตถุจากความเร็วของแสงเลเซอรน้ัน จะทำให 

LiDAR สามารถวัดระยะทางท่ีแมนยำ 

วิธีการศึกษาภายในบทความนี้ ประกอบดวย ศึกษาระยะ

หยุดรถ การออกแบบระบบตรวจจับความเร็ว การออกแบบ

ระบบตรวจจับวัตถุใช LiDAR การคำนวณหาระยะหยุดท่ี

เหมาะสม การทดลอง ที่ความเร็ว 3 ระดับ คือความเร็วต่ำ 

ความเร็วปานกลาง และความเร็วสูง (เปนความเร็วจำลองท่ี

ความเร็วสูงสุด 1.6 กิโลเมตรตอชั ่วโมง) เพื ่อการนำไป

ประยุกตใชแจงเตือนกับรถยนต และยังสามารถนำระบบ

แจงเตือนนี้ไปใชงานรวมกับโครงการอื่น เชนการแจงเตอืน

สิ่งกีดขวางสำหรับงานพัฒนาหุนยนตเคลื่อนท่ีอัตโนมัติ 

 

1.2.วัตถุประสงคการวิจัย 

 1.2.1 เพ่ือศึกษาการทำงานของ LiDAR 

 1.2.2 เพื ่อศึกษาและออกแบบระบบแจงเตือน

การเขาใกลวัตถุแจงเตือนการชนโดยใช LiDAR 

 1.2.3 เพื ่อศึกษาและออกแบบระบบการตรวจ

ความเร็วของรถยนต 

 1.2.4 เพื ่อศึกษาระยะการเบรกของรถยนตท่ี

สัมพันธกับความเร็วและระยะทาง กรณีศึกษา แบบจำลอง

รถมีอัตราสวนประมาณ 1:10 ของขนาดจริง ความเร็วสูงสดุ

ไมเกิน 1.6 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 

 1.2.5 เพื่อออกแบบโปรแกรมวิเคราะหการแจง

เตือนการชนท่ีสัมพันธกับความเร็วและระยะทาง 

 

 1.3 สมมติฐานของการวิจัย 

 1.3.1. อุบัติเหตุสวนใหญมักเกิดจากการเบรกไม

ทัน 

 1.3.2. การเบรกในแตละครั้ง จะตองมีระยะเวลา

ในการตัดสินใจบวกเพ่ิมเขามาดวย 
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 1.3.3. หากมีอุปกรณชวยแจงเตือนระยะเบรก

กอนท่ีจะชนรถคันหนาจะสามารถชวยลดอุบัติเหตุ 

 

 1.4 ขอบเขตของการวิจัย 

 1.4.1. ใช LiDAR A1M8 ตรวจจับสิ่งกีดขวาง 

 1.4.2. LiDAR A1M8 สามารถตรวจจับวัตถุหรือ 

รถยนตจำลองคันขางหนา พรอมแจงเตือนไดในระยะไม

นอยกวา 0.15 เมตร และไมเกิน 12 เมตร 

 1.4.3. การตรวจจับความเร็วของรถใชรถจำลอง 

 1.4.4. แบบจำลองรถที ่ ใช  ในการทดลองมี

อัตราสวนประมาณ 1:10 ของขนาดจริง ความเร็วสูงสุดไม

เกิน 1.6 กิโลเมตรตอช่ัวโมง 

 1.4.5. ระบบนี้ออกแบบเพื่อใชสำหรับตรวจจับ

การเคลื่อนท่ีในแนวตรง 

 1.4.6. LiDAR A1M8 ที่ออกแบบนี้ใชไดเฉพาะ

พื้นที่ที่สภาพอากาศปกติ ในกรณีที่ฝนตกหรือมีหมอกจะ

ลดทอนประสิทธิภาพการตรวจจับของ LiDAR 

 

 1.5 นิยามศัพทเฉพาะ 

 1.5.1. LiDAR ยอมาจาก: Light Detection And 

Raging 

 1 . 5 . 2 .  RPM ย  อมาจาก :  Revolutions Per 

Minute หมายถึงจำนวนครั้งที่หมุนรอบตัวเองตอนาที ใช

เปนหนวยวัดความเร็วของการหมุนของอุปกรณ 

 1 . 5 . 3 .  AASHTO ย  อ ม า จ า ก :  American 

Association of State Highway and Transportation 

Officials สมาคมเจาหนาที่ทางหลวงและการขนสงแหงรัฐ

อเมริกัน 

 1.5.4. ความเรง (Acceleration), ความหนวง 

( Deceleration), ร ะ ย ะ ห  า ง ร ะ ห ว  า ง ร ถ  ( Gap 

Acceptance), ระยะ เวลาการตอบสนอง (Reaction 

Time) เปนตน 

 

 

 1.6 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

 1.6.1. ไดรับความรูจากการศึกษาและออกแบบ

ระบบแจงเตือนการเขาใกลวัตถุแจงเตือนการชนโดยใช 

LiDAR 

 1.6.2. ไดรับความรูจากการศึกษาและออกแบบ

ระบบการวัดความเร็วของรถยนต 

 1.6.3. ไดนำเทคนิคการวัดความเร็วของรถยนต 

และ การตรวจจับสิ ่งกีดขวางใช LiDAR ที ่ได ศ ึกษามา

ประยุกตกับงานวิจัยหรือสิ่งประดิษฐอื่น ๆ เชน หุนยนต

ตรวจจับสิ่งกีดขวาง 

 1.6.4. ไดเพื่อนำเทคนิคและวิธีการไปประยกุตใช

กับยานพาหนะ เพ่ือลดอุบัติเหตุบนทองถนน 

 

3.แนวคิดและทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ 

 เทคโนโลยี LiDAR เปนอุปกรณตรวจจับวัตถุ 

เนื่องจาก LiDAR เปนอุปกรณตรวจจับ ที่ตางจากเซนเซอร

สวนใหญที ่ตรวจจับพลังงานที่ปลอยออกมาจากวัตถุ ซึ่ง 

LiDAR ทำงานไดเหมือนกับเรดารโดยจะปลอยเลเซอรแทน

คลื่นวิทยุและวัดระยะเวลาที่จะกลับมาหลังจากชนวัตถุ

ใกลเคียง เวลาระหวางพัลสเลเซอรเอาทพุต และพัลสท่ี

สะทอนออกมาทำให สามารถคำนวณระยะทางไปยังวัตถุ

แตละช้ินไดอยางแมนยำโดยพิจารณาจากความเร็วของแสง 

LiDAR จับจุดวัดระยะทางท่ีแมนยำดังกลาวไดหลายลานจุด

ในแต ละว ินาท ีซ ึ ่งสามารถสร างเมทร ิกซ   3 ม ิต ิของ

สภาพแวดลอมได [3, 4] ระยะมองเห็นสำหรับการหยุด 

ระยะการหยุดรถ ระยะหยุดรถโดยประมานบนในแนว

ระดับ ท่ีความเร็วออกแบบหาไดจากสมการ (1) [5] 

 

𝑑𝑑 = 0.039 𝑣𝑣^2/𝑎𝑎  (1) 

 

เมื่อ d = ระยะการหยุดรถ (เมตร) 

 v = ความเร็วออกแบบ (km/h) 

 a = อัตราการเรงหรือหนวง 
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จากการศึกษา [6] พบวา 90 เปอรเซ็นต ของผูขับข่ี หยุดรถ

ดวยการเรงหรือหนวง (a) เทากับ 3.4 𝑚𝑚/𝑠𝑠^2 (12.24 

km/h/s) ดังน้ัน AASHTO จึงแนะนำใหใชคา a เทากับ 3.4 

𝑚𝑚/𝑠𝑠^2 ในการหาคาระยะการหยุดรถ 

คาออกแบบระยะมองเห็นสำหรับหยุดรถมี 2 

สวนคือ ระยะรถวิ่งในชวง Reaction Time เวลาปฏิกิริยา

เบรก 2.5 วินาที และระยะการหยุดรถ โดยหาระยะหยุดรถ 

ไดจากสมการท่ี (2) 

 

𝑑𝑑 = 0.278𝑣𝑣𝑣𝑣 + 0.039 𝑣𝑣^2/𝑎𝑎  (2) 

  

เมื่อ  d = ระยะหยุดรถ 

 t = Reaction Time (2.5s) 

 v = ความเร็วออกแบบ (km/h) 

 a = อัตราการเรงหรือหนวง 

 

4.วัสดุ อุปกรณ และวิธีการวิจัย 

 การออกแบบโครงสรางของรถที่ใชในการทดลอง

การออกแบบโครงสรางของรถที่ใชในการทดลองมีขนาด

ของแผนอะคริลิค โดยมีความยาว 26 เซนติเมตร และกวาง 

15.5 เซนติเมตร จำนวน 2 แผน วางซอนกันเปน 2 ช้ัน โดย

แผนแรกนำมาเปนฐานไวสำหรับวางมอเตอรขับเคลื่อนรถ 

ขนาดของลอมีรัศมี 3.5 เซนติเมตร จำนวน 4 ลอ ดังรูปท่ี 1 

รูปท่ี 1 โครงสรางรถจำลองและลอรถ (หนวย: เซนติเมตร) 

 

 ออกแบบการวางตำแหนงของอุปกรณ คณะ

ผู จ ัดทำไดออกแบบการวางตำแหนงของอุปกรณโดย

แบงเปน 2 สวนหลัก คือ สวนแรกการวางตำแหนงอปุกรณ

ด  า นบน  ซ ึ ่ ง จ ะประกอบ ไปด  ว ย  LiDAR M8 -A1  , 

ไมโครคอนโทรลเลอร  Arduino Mega 2560, Motor 

Driver, Battery 18650, และสวนที ่ 2 ประกอบไปดวย 

Motor DC 4 ตัว , ติดตั้งโมดูล Speed Encoder LM393 

ท่ีลอเพ่ือวัดคาความเร็วของรถ ดังรูปท่ี 2 

 

 

 
รูปท่ี 2 ออกแบบตำแหนงการวางอุปกรณเปน 2 ช้ัน 

 

 
รูปท่ี 3 ตนแบบรถจำลองระดับปฏิบัติการ 
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รูปท่ี 4 LiDAR A1M8 ใชสำหรับตรวจจับวัตถุ 

 

 เปนตัวสแกนจาก Slamtec (Robopeak) ความถ่ี

ในการสแกน 5.5 ถึง 10 เฮิรตซ ความถี่ในการสุมตัวอยาง 

4000 - 8000 เฮิรตซ ระยะในการตรวจสอบสงูสุด 12 เมตร 

อินเตอรเฟสเปน UART (TTL) 

 

 
รูปท่ี 5 โมดูล Speed Encoder LM393 

 

 โมดูล Speed Encoder LM393 ความกวางของ

ชองเซนเซอร  5mm ใหเอาตพตุแบบ Digital จับความเร็ว

มอเตอร (ใชร วมกับลอ) การนับจำนวน ทำงานรวมกับ 

Arduino Mega 2560 โมดูลนี ้นำมาประยุกตใชเป นตัว

ตรวจวัดความเร็วของรถ 

 

Start

ตรวจสอบความเร็วของ

รถ

คํานวณระยะเบรกที่

ปลอดภัย

ตรวจสอบระยะหางจาก

คันหนา

อยูในระยะที่ 1

อยูในระยะที่ 3

อยูในระยะที่ 2

แจงเตือนเริ่มเขาใกล

แจงเตือนควรระวัง

แจงเตือนอันตราย

No

No

Yes

Yes

Yes

No

 
รูปท่ี 6 แผนผังการทำงานของระบบเตือนภัยระยะเบรก

ของยานพาหนะใชไลดาร 

 

 แผนผังการทำงานของระบบนั ้นเร ิ ่มจาก (1) 

ระบบวัดความเร็วรอบ เมื่อรถเริ่มวิ่ง เซนเซอรวัดความเร็ว

รอบ Speed Encoder จะตรวจจับและคำนวณความเร็ว

ของรถ , (2) ระบบตรวจสอบระยะหาง LiDAR น ั ้นจะ

ตรวจสอบระยะหางจากวัตถุดิบขวางหรือรถคันขางหนา, 

(3) ไมโครคอนโทรลเลอร Arduino Mega 2560 จะนำ

ขอมูลท่ีไดจาก เซนเซอรวัดความเร็วรอบ Speed Encoder 

และ ขอมูลระยะทางจาก LiDAR ท่ีตรวจสอบระยะหางจาก

รถคันหนามาทำการประมวลผล เพ่ือหาระยะแจงเตือนการ

เบรก, (4) การแจงเตือนจะกระทำโดยการสงเสียง โดยใช 

Buzzer ที่ความถี่ตางกัน 3 ระดับดังนี้ ระยะเริ่มเขาใกลจะ

ทำการสงเสียงเตือนผาน Buzzer ใชความถี่ 1Hz. ระยะท่ี
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ควรระวังจะใชความถี่ 2Hz. ระยะอันตรายจะใชความถี่ 4 

Hz. ตามลำดับ 

 

Arduino Mega 
2560

Bluetooth
HC-05

Tx3
Rx3

Tx
Rx

Vcc

GND

5V
GND

Cytron 3Amp 4V-16V DC 
Motor Driver (2 Channels)

5V
GND

M1B
M1A

M2B
M2A

VB+
VB-

M2A
M2B

M1A
M1B

Wheel
LEFT - Front

+ -

Wheel
LEFT - Back

+ -

Wheel
Right - Front

+ -

Wheel
Right - Black

+ -

10
11

6
7

5V
GND

Buzzer

-+

13
GND

Tx2
Rx2

5V
GND

RPLIDAR

GND
Rx
Tx
5V

GND
MOTORCTL

VMOTO3

Battery 18650 3 Pcs.
11.1 VDC/30A

-
+

-+
Ja

ck
 

DC

encoder sensor
vcc

GND

D0

GN
D

5V

5V
GND

2

 
รูปท่ี 7 ผังการเช่ือมตอสายไฟของระบบเตือนภัยระยะ

เบรกของยานพาหนะใชไลดาร 

 

 4.1 การออกแบบระบบวัดความเร็ว 

 การวัดความเร็ว v(m/s) สามารถคำนวณได

จากสมการ 

   v(m/s) = 2πr
60

N(rpm)                 (3) 

เมื่อ 

r  = รัศมี (เมตร) ในงานวิจัยน้ีใชคา 0.03 เมตร  

N  = จำนวนรอบตอนาที หนวยคือ rpm 

ตัวอยาง การคำนวณหาความเร็ว v(m/s) 

เมื่อ  

N(rpm) = 10 รอบตอนาที 

𝑟𝑟 = รัศมี 30 มิลลิเมตร 

จากสมการท่ี (3)   

         แทนคา  v(m/s) = 2π0.03
60

10(rpm) 

 

         จะได v(m/s) = 0.03 m/s            
 

 เมื่อความเร็วท่ีออกแบบมีหนวยเปน km/h ดังน้ัน

ตองแปลงคาที่ไดจากหนวยเปน m/s ใหเปนหนวย km/h 

คาที่ออกแบบการหากิโลเมตรตอชั่วโมง (km/h)  สามารถ

แปลงคาไดจากสมการท่ี (4) 

 

              km/h = v (3.6 km/h) (4) 

 

ท่ีมาของ 3.6 km/h คือ 

1𝑚𝑚/ 𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠 =  

1
1,000

1
3,600

 = 3.6 𝑘𝑘𝑘𝑘/ℎ 

 

 4.2 การออกแบบระบบตรวจจับวัตถุใช LiDAR

 
รูปท่ี 8 การออกแบบระบบตรวจจบัวัตถุใช LiDAR 

 

 Tx2, Rx2 Arduino Mega 2560 ทำหนาท่ีสื่อสาร

กับ LiDAR ดวย baud rate 9600 เพื ่ออานคา distance 

ท่ีไดจาก LiDAR 

 

 4.3 การคำนวณระยะแจงเตือนการเบรก 

 คาที่ออกแบบระยะการมองเห็นโดยหาระยะการ

แจงเตือนสามารถหาไดจากสมการที่ (2) จากการศึกษาท่ี

ผานมาพบวา ประมาณรอยละ 90 ของผูขับขี่หยุดรถดวย

ความหนวง a = 3.4m/s ดังนั้น AASHTO จึงแนะนำใหใช

คา a มีคาเทากับ 3.4m/s ในการหยุดรถ 

การคำนวณหาระยะทางการแจงเตือนการเบรก (d) 

เมื่อ v =  0.22  km/h 

จากสมการ (2) d = 0.278vt + 0.039 v2

a
 

แทนคา d = 0.278(0.22)(2.5) + 0.039 0.222

3.4
 

จะได d = 0.15 m 
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การคำนวณหาระยะทางการแจงเตือนการเบรก (d) 

เมื่อ  v =  2.0  km/h 

จากสมการ (2) d = 0.278vt + 0.039 v2

a
 

แทนคา d = 0.278(2.0)(2.5) + 0.039 2.02

3.4
 

จะได d = 1.84 m 

 

ตารางท่ี 1 ระยะแจงเตือนท่ีไดจากการคำนวณ 

RPM 

ความเร็ว ความเร็ว ระยะแจงเตือนที่ปลอดภัย 

 (vm/s) (vkm/h )  
ระยะที่

คำนวณ 

ระยะที่

เลือกใช  

25 0.06 0.22 0.15 0.15 

50 0.16 0.54 0.37 0.4 

70 0.21 0.76 0.53 0.5 

100 0.31 1.12 0.78 0.8 

120 0.37 1.3 0.94 1 

150 0.47 1.69 1.2 1.2 

170 0.53 1.91 1.36 1.4 

200 0.62 2.2 1.6 1.6 

 

ผูวิจัยไดแบงความเร็วท่ีใชในการทดลองออกเปน 3 ชวงดังน้ี  

1. ความเร ็วในระดับที ่ 1 (ความเร็วประมาณ +/- 0.5 

Km/h) จำลองการขับรถชา 

2. ความเร ็วในระดับที ่ 2 (ความเร ็วประมาณ +/- 1.0 

Km/h) จำลองการขับรถปกติ 

3. ความเร ็วในระดับที ่ 3 (ความเร็วประมาณ +/- 1.6 

Km/h) จำลองการขับรถเร็ว 

 

หมายเหตุ 

 ความเร็วที่ใชในการทดลองทั้ง 3 ระดับจะขึ้นอยู

กับความเร็วสูงสุดท่ีมอเตอรสามารถทำได 

 

5.ผลการวิจัย 

 จากการศึกษาและทดลองพบวาระบบเตือนภัย

ระยะเบรกของยานพาหนะใชไลดาร ทั้ง 3 ระดับ ความเร็ว 

คือ ระดับ1 ชา ระดับ 2 ปกติ และระดับ 3 เร็ว เพื ่อหา

ระยะการเบรกที่เหมาะสมของความเร็วแตละระดับ ระยะ

เบรกก็จะแบงออกเปน 3 ระดับเชนกัน ไดแก 1. ระยะเริ่ม

เขาใกล 2. ระยะแจงเตือนระยะที่ควรระวัง และ 3. ระยะ

แจงเตือนระยะอันตรายโดยทดลองในแตละระดับจำนวน 

10 ครั้ง 

 5.1 ผลการทดลองระบบของรถที่มีความเร็วใน

ระดับท่ี 1 จำลองการขับรถชา 

 ความเร็วประมาณ 0.5Km/h ระยะทางความยาว

ของถนนท่ีใชในการทดลอง 200 เซนติเมตร ท้ังหมดจำนวน 

10 ครั้ง พบวาความสามารถในการแจงเตือนคณะผูจัดทำได

ค ิดเปนรอยละ 70 ของจำนวนที ่สามารถแจงเตือนได

คาเฉลี่ยของแตละระยะดังน้ี 

 5.1.1 แจงเตือนระยะเริ่มเขาใกลชวง (0.42-0.6 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 0.6 เมตร 

 5.1.2 แจงเตือนระยะที่ควรระวังชวง (0.38-0.42 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 0.42 เมตร 

 5.1.3 แจงเตือนระยะอันตราย (0.38 เมตร) 

ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 0.38 เมตร 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 9 การทดลองระบบของรถท่ีมีความเร็วในระดบัท่ี 1 

จำลองการขับรถชา 
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ตารางท่ี 2 ระยะแจงเตือนจากการทดลองการขับรถชา 

การ

ทดลอง 

ความสามารถในระยะการแจงเตือน 

แจงเตือน

เร่ิมเขา

ใกล 

0.42-

0.6m 

แจง

เตือน 

ควร

ระวัง 

0.38-

0.42m 

แจง

เตือน

อันตราย 

0.38m 

การ

แจง

เตือน 

คร้ังที่ 1 0.6 0.42 0.38   

คร้ังที่ 2 0.59 0.43 0.38   

คร้ังที่ 3 0.6 0.42 0.38   

คร้ังที่ 4 0.6 0.42 0.39   

คร้ังที่ 5 0.6 0.41 0.38   

คร้ังที่ 6 0.58 0.42 0.37   

คร้ังที่ 7 0.6 0.42 0.38   

คร้ังที่ 8 0.6 0.42 0.38   

คร้ังที่ 9 0.6 0.42 0.38   

คร้ังที ่10 0.6 0.42 0.38   

คาเฉลี่ย 0.6 0.42 0.38   

 

 5.2 ผลการทดลองระบบของรถที่มีความเร็วใน

ระดับท่ี 2 จำลองการขับรถปกติ 

 ความเร็วประมาณ 1Km/h ระยะทางความยาว

ของถนนท่ีใชในการทดลอง 200 เซนติเมตร ท้ังหมดจำนวน 

10 ครั้ง พบวาความสามารถในการแจงเตือน คิดเปนรอย

ละ 70 ของจำนวนท่ีสามารถแจงเตือนได 

 5.2.1 แจงเตือนระยะเริ่มเขาใกล (0.84 – 1.4 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 1.4 เมตร 

 5.2.2 แจงเตือนระยะควรระวัง (0.76 - 0.84 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 0.84 เมตร 

 5.2.3 แจงเตือนระยะอันตราย (0.76  เมตร) 

ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 0.76 เมตร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 10 การทดลองระบบของรถท่ีมีความเร็วในระดับท่ี 2 

จำลองการขับรถปกต ิ

 

ตารางที่ 3 ระยะแจงเตือนจากการทดลองระดบั 2 จำลอง

การถปกต ิ

 

 5.3 ผลการทดลองระบบของรถที่มีความเร็วใน

ระดับท่ี 3 จำลองการขับรถเร็ว 

 ความเร็วประมาณ 1.6Km/h ระยะทางความยาว

ของถนนท่ีใชในการทดลอง 200 เซนติเมตร ท้ังหมดจำนวน 

10 ครั้ง พบวาความสามารถในการแจงเตือนคณะผูจัดทำได

การทดลอง 

ความสามารถในระยะการแจงเตือน 

แจง

เตือน

เร่ิมเขา

ใกล  

0.84–

1.4m 

แจงเตือน

ควรระวัง  

0.76-

0.84m 

แจงเตือน

อันตราย  

0.76m 

การ

แจง

เตือน 

คร้ังที่ 1 1.4 0.84 0.76   

คร้ังที่ 2 1.4 0.84 0.77   

คร้ังที่ 3 1.3 0.84 0.76   

คร้ังที่ 4 1.3 0.84 0.75   

คร้ังที่ 5 1.4 0.85 0.76   

คร้ังที่ 6 1.4 0.84 0.76   

คร้ังที่ 7 1.4 0.84 0.76   

คร้ังที่ 8 1.4 0.84 0.76   

คร้ังที่ 9 1.4 0.84 0.76   

คร้ังที่ 10 1.4 0.84 0.76   

คาเฉลี่ย 1.4 0.84 0.76   
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คิดเปนรอยละ 80 ของจำนวนที ่สามารถแจงเตือนได 

คาเฉลี่ยของแตละระยะดังน้ี 

 5.3.1 แจงเตือนระยะเริ่มเขาใกล (1.26 – 1.8 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 1.8 เมตร 

 5.3.2 แจงเตือนระยะที่ควรระวัง (1.14 - 1.26 

เมตร) ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 1.26 เมตร 

 5.3.2 แจงเตือนระยะอันตราย (1.14  เมตร) 

ระบบจะทำการแจงเตือนอยูท่ี 1.14 เมตร 

 

 
รูปท่ี 11 การทดลองระบบของรถท่ีมีความเร็วในระดับท่ี 3 

จำลองการขับรถเร็ว 

 

ตารางที่ 4 ระยะแจงเตือนจากการทดลองระดับ 3 จำลอง

การขับรถเร็ว 

การ

ทดลอง 

ความสามารถในระยะการแจงเตือน 

แจงเตือน

เร่ิมเขา

ใกล 

 1.26-

1.8m 

แจงเตือนควร

ระวัง  

1.14-1.26m 

แจง

เตือน

อันตราย  

1.14m 

การ

แจง

เตือน 

คร้ังที่ 1 1.8 1.26 1.14   

คร้ังที่ 2 1.8 1.26 1.14   

คร้ังที่ 3 2.0 1.26 1.14   

คร้ังที่ 4 1.8 1.26 1.14   

คร้ังที่ 5 1.6 1.25 1.13   

คร้ังที่ 6 1.8 1.3 1.15   

คร้ังที่ 7 1.8 1.26 1.14   

คร้ังที่ 8 1.9 1.26 1.14   

คร้ังที่ 9 1.8 1.26 1.14   

คร้ังที ่10 1.8 1.26 1.14   

การ

ทดลอง 

ความสามารถในระยะการแจงเตือน 

แจงเตือน

เร่ิมเขา

ใกล 

 1.26-

1.8m 

แจงเตือนควร

ระวัง  

1.14-1.26m 

แจง

เตือน

อันตราย  

1.14m 

การ

แจง

เตือน 

คาเฉลี่ย 1.8 1.26 1.14   

 

  

6.ขอเสนอแนะ 

 1.LiDAR A1M8 มีความซับซอน ออกแบบมา ให

สงขอมูลความเร็วสูง อัตราสงขอมูล 115,200 bps การใช

กับ Arduino ที ่เปนไมโครคอนโทรลเลอรขนาด 8 บิต 

อาจจะย ั ง ไม  เหมาะสม แนะนำให ประย ุกต  ใช  กับ

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมีความสามาถสูงกวา 

 2.ตองใชทักษะทางคอมพิวเตอรและการเขียน

โปรแกรม ทำใหการศึกษาดำเนินการลาชา  

 3.การทดลองน้ีใชรถจำลองในอาคารเพ่ือนำเสนอ

แนวคิดที่จะนำใชกับเบรกของรถยนตดวย LiDAR A1M8 

ซึ่งเปนรุนที่เหมาะกับการใชงานภายในอาคารหรือในพื้นท่ี

ป ด การนำใช งานบนท องถนนท ี ่ม ี การรบกวนจาก

สภาพแวดลอม เชน การรบกวนจากแสง หรือสภาพหลุม

บนทองถนน ควรเลือกใช LiDAR ที่ออกแบบมาสำหรับงาน

กลางแจง 

 4.เนื ่องจาก LiDAR A1M8 ออกแบบมาสำหรับ

การใชภายในอาคาร การนำไปประยุกตใชกับระบบรับสง

ภายในอาคาร อยางเชนการสงเอกสาร หรือการสื่อสาร

อาหารภายในอาคาร จะเหมาะสมมากกวาการนำมาใช

กลางแจง 

 5. ความเร็วที ่ใชในการทดสอบมีคาสูงสุดอยูท่ี 

1.6 กิโลเมตรตอช่ัวโมงจึงไมสามารถนำไปใชกับรถยนตจริง 

 

7.องคความรูใหม 

 เปนการประยุกตหลักการทางฟสิกส ในเรื ่อง

ความเร็วและระยะทาง โดยใชเทคโนโลยี LiDAR ในการ
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ตรวจจับวัตถุ รวมกับไมโครคอนโทรลเลอรอาดูโน, และ

เซนเซอรวัดความเร็วรอบ เพ่ือสรางระบบจำลองระยะเบรค

อยางงาย 
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