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บทที ่1 บทน า 

 อุบัติเหตุทำงรถยนต์ส่วนใหญ่มักเกิดจำกข้อผิดพลำดของผู้ขับขี่ ผู้ผลิตรถยนต์จึงมีแนวคิดพัฒนำระบบ
ช่วยเหลือผู้ขับขี่ขั้นสูง (Advanced Driver Assistance System: ADAS) ขึ้น โดยมีเป้ำหมำยเพ่ือลดจ ำนวน
กำรเกิดอุบัติเหตุทำงรถยนต์ ที่น ำไปสู่กำรบำดเจ็บ และเสียชีวิต ระบบ ADAS ถูกออกแบบมำเพ่ือลด
ข้อผิดพลำดของผู้ขับขี่ โดยใช้เทคโนโลยีต่ำง ๆ เข้ำมำช่วยเหลือผู้ขับขี่ และเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรขับขี่ 
ประกอบด้วยเซนเซอร์ประเภทต่ำง ๆ อำทิ กล้อง และเรดำร์ เพ่ือรับรู้สภำพแวดล้อมรอบตัวรถ และแจ้งเตือน
ผู้ขับขี่เมื่อพบเห็นอันตรำย ส่งผลให้ควำมปลอดภัยบนท้องถนน และประสิทธิภำพของกำรจรำจรเพ่ิมขึ้น และ
ยังท ำให้สำมำรถใช้งำนรถยนต์ได้อย่ำงยั่งยืนมำกยิ่งขึ้น 

 ระบบ ADAS มีหลำยประเภท แต่ละประเภทมีหน้ำที่ และวิธีกำรท ำงำนที่แตกต่ำงกันไป ตัวอย่ำง
ระบบ ADAS ที่พบบ่อย ได้แก่ ระบบเตือนกำรเบรกฉุกเฉิน (AEB) ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน 
(ACC) ระบบเตือนกำรเปลี่ยนเลน (LDWS) ระบบเตือนจุดอับสำยตำ (BSM)  และ ระบบช่วยจอดรถ (PAS)  

 
รถยนต์ที่ติดตั้งระบบ ADAS ถือเป็นรถยนต์อัตโนมัติระดับ 0 ถึง 2 จำก โดย แต่ละระดับมีรำยละเอียด ดังนี้ 
 
ระดับ 0 – การช่วยเหลือผู้ขับขี่ 
 เป็นระดับที่มีควำมสำมำรถน้อยที่สุด กล่ำวคือ ผู้ขับขี่ยังคงต้องควบคุมรถด้วยตนเองทั้งหมด ระบบ 

ADAS จะท ำหน้ำที่เพียงเตือนผู้ขับขี่ถึงควำมเสี่ยงเท่ำนั้น ตัวอย่ำงเช่น ระบบเตือนกำรชนด้ำนหน้ำ (Forward 
Collision Warning: FCW) และระบบเตือนกำรเบี่ยงเบนออกจำกเลน (Lande Departure Warning 
System: LDWS) 

 
ระดับ 1 – การท างานอัตโนมัติบางส่วน 
 เป็นระดับที่ยำนพำหนะมีกำรท ำงำนอัตโนมัติบำงอย่ำง โดยระบบ ADAS ที่อยู่ในระดับนี้สำมำรถ

ควบคุมกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมควำมยำวตัวรถ (Longitudinal) หรือควบคุมกำรเคลื่อนของ
รถยนต์ในทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral) เท่ำนั้น อย่ำงไรก็ตำมผู้ขับขี่ยังคงต้องควบคุม และพร้อมที่จะ
เข้ำควบคุมทันทีหำกเกิดปัญหำใด ๆ ตัวอย่ำงเช่น ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive 
Cruise Control: ACC) ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping Assist System: LKAS) 

 
ระดับ 2 – การท างานอัตโนมัติแบบมีเงื่อนไข 
 เป็นระดับที่ยำนพำหนะมกีำรท ำงำนอัตโนมัติบำงอย่ำง คล้ำยคลึงกับระดับที ่1 โดยระบบ ADAS ที่อยู่

ในระดับนี้มีกำรออกแบบให้สำมำรถควบคุมกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมควำมยำวตัวรถ 
(Longitudinal) และควบคุมกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral) พร้อมกัน อย่ำงไร
ก็ตำมผู้ขับขี่ยงัคงต้องควบคุม และพร้อมที่จะเข้ำควบคุมทันทีหำกเกิดปัญหำใด ๆ ตัวอย่ำงเช่น ระบบช่วยเหลือ
ผู้ขับขี่ในกรณีกำรจรำจรติดขัด (Traffic Jam Assist: TJA) 
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รูปที่ 1-1 กำรแบ่งระดับของระบบช่วยกำรขับขี่ 

[ที่มำ: https://www.microcontrollertips.com/oem-guide-to-adas-development-faq/ ] 
 

 
รูปที่ 1-2 ระบบ ADAS ของรถยนต์ไฟฟ้ำแต่ละค่ำยในปัจจุบัน 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 

เนื่องจำก ระบบระบบช่วยเหลือผู้ขับขี่ขั้นสูง (Advanced Driver Assistance Systems: ADAS) 
ประกอบด้วยกำรท ำงำนใน 3 ระดับดังแสดงในรูปที่ 1-3 โดยมีรำยละเอียด ดังนี้ 

1. เซนเซอร์ประเภทต่ำงๆ กำรท ำงำนในระดับนี้เป็นกำรท ำงำนร่วมกันของฮำร์ทแวร์ (Hardware) และ
ซอฟท์แวร์ฝังตัว (Embedded Software) ของเซนเซอร์ชนิดต่ำง ๆ เพ่ือรวบรวมข้อมูลสภำพแวดล้ม 
จำกนัน้จึงส่งข้อมูลไปยังกำรท ำงำนในระดับต่อไป 

2. กำรท ำงำนของระบบ ADAS ระดับนี้อำศัยซอฟท์แวร์ฝังตัว (Embedded Software) ของระบบ 
ADAS แต่ละระบบประมวลผลข้อมูลที่ได้จำกเซนเซอร์ เพ่ือให้ได้ค ำสั่งที่สำมำรถน ำไปใช้ในกำรควบคุม
รถยนต์ในระดับถัดไป 

https://www.microcontrollertips.com/oem-guide-to-adas-development-faq/
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3. ระบบควบคุมกำรเคลื่อนที่ของยำนพำหนะ ในระดับนี้รถยนต์จะรับค ำสั่งจำกระดับกำรท ำงำนของ
ระบบ ADAS เพ่ือควบคุมรถยนต์ให้เหมำะสมตำมค ำสั่งที่ได้รับ อำทิ กำรเร่ง กำรเบรก กำรเลี้ยว รวม
ไปถึงกำรแสดงผล หรือกำรเตือนผู้ขับขี่ด้วยวิธีกำรต่ำง ๆ 

 

 
รูปที่ 1-3 แนวโน้มในกำรพัฒนำของระบบ ADAS 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 
ทั้งนี้ เนื่องจำกแนวทำงกำรพัฒนำระบบ ADAS และกำรรับรู้ของผู้บริโภค มักจะรับรู้ระบบ ADAS แยกเป็น

ระบบย่อย ๆ ขึ้นอยู่กับกำรท ำงำนของระบบ ADAS แต่ละชนิด แม้ว่ำจะมีกำรใช้งำนเซนเซอร์ชิ้นเดียวกันก็ต่ำง 
ดังนั้น เพ่ือให้สอดคล้องกับปัจจัยดังกล่ำว กำรอธิบำยถึงระบบ ADAS จำกนี้ต่อไปจะเน้นกำรอธิบำยแยกเป็น
ระบบย่อย 
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บทที ่2 ระบบช่วยเหลือผู้ขับข่ีขั้นสูง (Advanced Driver Assistance Systems: ADAS) 

 ระบบช่วยเหลือผู้ขับขี่ขั้นสูง (Advanced Driver Assistance Systems: ADAS) โดยทั่วไปจะแบ่ง
ออกเป็นหมวดหมู่ต่ำง ๆ ตำมประเภทของฟังก์ชันกำรท ำงำน และกำรช่วยเหลือนทีผู้ขับขี่  เพ่ือเพ่ิมควำม
ปลอดภัย และควำมสะดวกสบำยในกำรขับขี่  โดยมีกำรแบ่งหมวดหมู่หลัก ๆ ออกได้เป็น 3 กลุ่ม คือ กลุ่ม
สนับสนุนกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมควำมยำวตัวรถ (Longitudinal Support) กลุ่มสนับสนุนกำร
เคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral Support) และกลุ่มสนับสนุนกำรขับขี่ด้ำนอ่ืน 
(Miscellaneous) 
2.1 กลุ่มสนับสนุนการเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทางตามความยาวตัวรถ (Longitudinal Support) 

 ระบบ ADAS ที่อยู่ ในกลุ่มสนับสนุนกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมควำมยำวตัวรถ 
(Longitudinal Support) คือ ระบบที่ถูกออกแบบมำเพ่ือช่วยรักษำระยะห่ำง และควำมเร็วที่ปลอดภัยเมื่อ
เทียบกับรถคันอ่ืน ๆ บนถนน ระบบเหล่ำนี้จะควบคุมกำรเร่ง และกำรชะลอรถเป็นหลัก ตัวอย่ำงเช่น 2.1.1 
ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) ระบบเตือนกำรชนด้ำนหน้ำ 
(Forward Collision Warning) และระบบควบคุมควำมเร็วอัจฉริยะ (Intelligent Speed Assistance: ISA) 

 
2.1.1 ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) 
 ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) เป็นระบบช่วยเหลือ

ผู้ขับขี่ขั้นสูง (ADAS) ที่ช่วยให้ผู้ขับขี่สำมำรถรักษำระยะห่ำงจำกรถคันหน้ำให้อยู่คงที่ โดยอัตโนมัติ โดยไม่ต้อง
กดคันเร่ง หรือเบรกเอง โดยระบบ ACC ท ำงำนโดยใช้เรดำร์ หรือกล้องเพ่ือตรวจจับรถคันหน้ำ เมื่อตรวจจับได้
แล้ว ระบบจะค ำนวณควำมเร็ว และระยะห่ำงจำกรถคันหน้ำ และปรับควำมเร็วของรถเรำโดยอัตโนมัติเพ่ือ
รักษำระยะห่ำงที่ตั้งค่ำไว้  

 ข้อดีของระบบ ACC คือ ช่วยลดภำระงำนของผู้ขับขี่ ช่วยให้ผู้ขับข่ีมีสมำธิบนท้องถนนมำกขึ้น ช่วยลด
ควำมเสี่ยงในกำรเกิดอุบัติเหตุ และช่วยประหยัดน้ ำมัน 

 อย่ำงไรก็ตำม ระบบ ACC ก็มีข้อจ ำกัดบำงปประกำร อำทิ ระบบ ACC อำจท ำงำนผิดพลำดในสภำพ
อำกำศเลวร้ำย กล่ำวคือ ฝนตกหนัก หมอกหนำ หรือแสงสว่ำงไม่เพียงพอ ทั้งนี้ผู้ขับขี่ยังคงต้องมีสมำธิและ
ควบคุมรถอยู่เสมอ เพรำะ ระบบ ACC ไม่สำมำรถท ำงำนในทุกสถำนกำรณ์ อำทิ บนถนนคดเคี้ยว หรือในเขต
เมืองที่กำรจรำจรหนำแน่น 

 

 
รูปที่ 2-1 ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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2.1.2 ระบบเตือนกำรชนด้ำนหน้ำ (Forward Collision Warning: FCW) 
 ระบบ FCW (Forward Collision Warning: FCW) เป็นระบบควำมปลอดภัยที่ใช้เซนเซอร์เพ่ือ

ตรวจจับวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำรถ หำกระบบตรวจพบว่ำรถก ำลังเข้ำใกล้วัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำอย่ำงรวดเร็ว  และมี
ควำมเสี่ยงที่จะเกิดกำรชน ระบบจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่เพ่ือให้ผู้ขับขี่เบรก หรือเปลี่ยนเลนเพ่ือหลีกเลี่ยง
กำรชน 

 ระบบ FCW โดยทั่วไปใช้เซนเซอร์เรดำร์ หรือกล้องเพ่ือตรวจจับวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำรถ เซนเซอร์เรดำร์
สำมำรถส่งคลื่นวิทยุออกไป และวัดระยะห่ำง และควำมเร็วของวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำรถ กล้องสำมำรถถ่ำยภำพ 
และวิดีโอของถนนที่อยู่ด้ำนหน้ำรถ จำกนั้นใช้ซอฟต์แวร์เพ่ือระบุชนิดของวัตถุ เมื่อระบบตรวจพบว่ำรถก ำลัง
เข้ำใกล้วัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำอย่ำงรวดเร็ว และมีควำมเสี่ยงที่จะเกิดกำรชน ระบบจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่ โดย
สัญญำณเตือนอำจเป็นไฟเตือนบนหน้ำปัดรถยนต์ เสียงเตือน หรือกำรสั่นสะเทือนที่บริเวณเบำะนั่ง ผู้ขับขี่
สำมำรถตั้งค่ำควำมไวของระบบ FCWได้ ระดับควำมไวที่สูงขึ้นจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่บ่อยขึ้น แต่บำงครั้ง
อำจส่งสัญญำณเตือนที่ผิดพลำด ระดับควำมไวที่ต่ ำลงจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่น้อยลง แต่บำงครั้งอำจไม่ส่ง
สัญญำณเตือนเมื่อมีกำรชนเกิดข้ึน 

ข้อจ ำกัดของระบบ FCW คือ ระบบ FCW ไม่ใช่ระบบป้องกันกำรชนอัตโนมัติ ระบบเหล่ำนี้สำมำรถช่วย
ป้องกันกำรชนได้ แต่ไม่สำมำรถรับประกันได้ว่ำจะป้องกันกำรชนได้ทุกครั้ง 

 

 
รูปที่ 2-2 2.1.2 ระบบเตือนกำรชนด้ำนหน้ำ (Forward Collision Warning: FCW) 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 

2.1.3 ระบบควบคุมควำมเร็วอัจฉริยะ (Intelligent Speed Assistance: ISA) 
 ระบบควบคุมควำมเร็วอัจฉริยะ (Intelligent Speed Assistance: ISA) ท ำหน้ำที่ควบคุมควำมเร็ว

ของรถยนต์ให้สอดคล้องกับสถำนกำรณ์กำรจรำจรและกฎจรำจร โดยอำศัยข้อมูลจำกกำรตั้งค่ำควำมเร็วสูงสุด 
ซึ่งผู้ขับขี่สำมำรถตั้งค่ำเองได้ หรือดึงข้อมูลจำกระบบ GPS และเซนเซอร์ตรวจจับสภำพถนน เช่น กล้อง และ
เรดำร์ เพ่ือตรวจจับป้ำยจ ำกัดควำมเร็ว เส้นแบ่งเลน และยำนพำหนะคันหน้ำ 

 ระบบ ISA จะแจ้งเตือนผู้ขับขี่เมื่อ รถยนต์ก ำลังขบัเกินควำมเร็ว โดยจะใช้สัญญำณเตือนแบบมองเห็น
หรือได้ยิน อำทิ เมื่อรถยนต์ก ำลังเข้ำใกล้เขตจ ำกัดควำมเร็ว โดยจะแสดงควำมเร็วที่เหมำะสมบนหน้ำจอ และ
ระบบ ISA ยังสำมำรถควบคุมควำมเร็วของรถยนต์โดยอัตโนมัติ โดยลดควำมเร็วลงเมื่อ รถยนต์ก ำลังเข้ำใกล้
เขตจ ำกัดควำมเร็ว หรือรถยนต์ก ำลังเข้ำใกล้ยำนพำหนะคันหน้ำ เป็นต้น 

 ประโยชน์ของระบบ ISA ช่วยลดควำมเสี่ยงต่ออุบัติเหตุจำกกำรขับเกินควำมเร็ว ช่วยให้ผู้ขับขี่ปฏิบัติ
ตำมกฎจรำจร และช่วยลดควำมเครียดและควำมเหนื่อยล้ำจำกกำรขับขี่  อย่ำไงรก็ตำม รบบ ISA มีข้อจ ำกัด
บำงประกำร เช่น ระบบ ISA อำจท ำงำนได้ไม่ถูกต้องในบำงสถำนกำรณ์ เช่น สภำพถนนที่ไม่ดีหรือสภำพ
อำกำศเลวร้ำย ผู้ขับขี่บำงรำยอำจรู้สึกไม่สบำยใจเมื่อระบบ ISA ควบคุมควำมเร็วของรถยนต์โดยอัตโนมัติ 
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2.2 กลุ่มสนับสนุนการเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทางตามขวางของตัวรถ (Lateral Support) 
 ระบบ ADAS ที่อยู่ในกลุ่มสนับสนุนกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral 

Support) คือ ระบบที่ช่วยสนับสนุนกำรเคลื่อนที่ของรถยนต์โดยกำรเลี้ยง ซึ่งจะช่วยในกำรรักษำต ำแหน่งใน
เลนที่เหมำะสม และให้ควำมช่วยเหลือในกำรควบคุมทิศทำง ระบบเหล่ำนี้จะควบคุมกำรเคลื่อนที่ด้ำนข้ำงของ
รถเป็นหลัก ตัวอย่ำงเช่น 2.2.1 ระบบเตือนเมื่อรถก ำลังออกนอกเลน (Lane Departure Warning: LDW), 
ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping System: LKS) และระบบช่วยเปลี่ยนเลน (Lane Change 
Assistance: LCA) 

2.2.1 ระบบเตือนเมื่อรถก ำลังออกนอกเลน (Lane Departure Warning: LDW) 
 ระบบเตือนเมื่อรถก ำลังออกนอกเลน (Lane Departure Warning: LDW) ท ำหน้ำที่หลักในกำร

ตรวจจับ และแจ้งเตือนผู้ขับขี่เมื่อรถเริ่มออกจำกเลนโดยไม่ได้เปิดไฟเลี้ยว โดย ระบบนี้ใช้กล้อง และระบบ
คอมพิวเตอร์เพ่ือตรวจจับ ประมวลผลวัตถุ และกำรเปลี่ยนเลน จำกนั้นจึงแจ้งเตือนผู้ขับขี่หำกจ ำเป็น ระบบ 
LDW ท ำงำนโดยใช้กล้องที่ติดตั้งอยู่ด้ำนหน้ำรถเพ่ือติดตำมเส้นแบ่งเลนบนถนน เมื่อรถเริ่มออกจำกเลนโดย
ไม่ได้เปิดไฟเลี้ยว ระบบจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่ด้วยเสียงหรือกำรสั่นสะเทือน สัญญำณเตือนนี้จะช่วยให้ผู้ขับ
ขี่ตระหนักถึงสถำนกำรณ ์และกลับเข้ำสู่เลนได้อย่ำงปลอดภัย 

 ระบบ LDW มีประโยชน์หลำยประกำร ตัวอย่ำงเช่น สำมำรถช่วยลดอุบัติเหตุที่เกิดจำกกำรออกนอก
เลนโดยไม่ได้ตั้งใจ ช่วยให้ผู้ขับข่ีตระหนักถึงสภำพแวดล้อมรอบตัว ช่วยให้ผู้ขับข่ีขับขี่อย่ำงปลอดภัยโดยเฉพำะ
บนทำงหลวงที่ควำมเร็วสูง อย่ำงไรก็ตำมระบบ LDW ก็มีข้อจ ำกัดบำงประกำร กล่ำวคือระบบนี้อำจท ำงำน
ผิดพลำดได้ในบำงสถำนกำรณ์ อำทิ เมื่อเส้นแบ่งเลนไม่ชัดเจน ฝนตกหนัก หรือเมื่อมีแสงแดดจ้ำ นอกจำกนี้
ระบบ LDW ยังอำจส่งสัญญำณเตือนผู้ขับข่ีโดยไม่จ ำเป็น เช่น เมื่อรถก ำลังเปลี่ยนเลนโดยเปิดไฟเลี้ยว 

2.2.2 ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping System: LKS) 
 ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping System: LKS) เป็นระบบที่ช่วยเตือน และบังคับ

รถให้กลับเข้ำสู่เลนเมื่อรถเริ่มเบี่ยงออกจำกเลนโดยไม่ได้ตั้งใจ ระบบ LKS นี้เป็นกำรพัฒนำต่อยอดมำจำก
ระบบ LDW มีหลักกำรท ำงำนโดยใช้กล้องด้ำนหน้ำรถเพ่ือตรวจจับเส้นถนนบนทำงวิ่ง เมื่อรถเริ่มเบี่ยงออกจำก
เลนโดยไม่ได้เปิดไฟเลี้ยว ระบบจะส่งสัญญำณเตือนผู้ขับขี่ด้วยเสียง หรือกำรสั่นพวงมำลัย หำกผู้ขับขี่ไม่
ตอบสนอง ระบบ LKS จะเข้ำควบคุมกำรบังคับเลี้ยวโดยอัตโนมัติเพื่อดึงรถกลับเข้ำสู่เลน  

 ข้อดีของระบบ LKS คือ ช่วยเพิ่มควำมปลอดภัยในกำรขับขี่ โดยช่วยลดควำมเสี่ยงในกำรเกิดอุบัติเหตุ
จำกกำรที่รถเบี่ยงออกนอกเลนโดยไม่ได้ตั้งใจ ในทำงกลับกันระบบ LKS มีข้อจ ำกัดดังนี้ ระบบ LKS จะท ำงำน
ได้อย่ำงมีประสิทธิภำพบนถนนที่มีเส้นถนนที่ชัดเจน อำจท ำงำนผิดพลำดในบำงสถำนกำรณ์ เช่น เมื่อมี
แสงแดดจ้ำหรือฝนตกหนัก ดังนั้นผู้ขับขี่ควรใช้ระบบ LKS ด้วยควำมระมัดระวัง และไม่ควรพ่ึงพำระบบนี้มำก
เกินไป 
 

 
รูปที่ 2-3 2.2.2 ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping System: LKS) 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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2.2.3 ระบบช่วยเปลี่ยนเลน (Lane Change Assistance: LCA) 
 ระบบช่วยเปลี่ยนเลน (Lane Change Assistance: LCA) เป็นระบบที่ช่วยให้ผู้ขับขี่เปลี่ยนเลนได้

อย่ำงปลอดภัยโดยใช้เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุ และยำนพำหนะที่ปกติแล้วผู้ขับขี่ไม่สำมำรถมองเห็นได้เนื่องจำกมี
สิ่งกีดขวำงทัศนวิสัย นอกจำกนี้ ยังสำมำรถตรวจจับยำนพำหนะที่เข้ำใกล้จำกด้ำนหลังได้ทันเวลำ และแจ้งให้ผู้
ขับขี่ทรำบ โดยระบบ LCA ประกอบด้วยเซนเซอร์หลำยชนิดที่ติดตั้งไว้ด้ำนข้ำง และด้ำนหลังของรถ เซนเซอร์
เหล่ำนี้จะส่งคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้ำหรือคลื่นเสียงเพ่ือตรวจจับวัตถุและยำนพำหนะ เมื่อตรวจพบวัตถุหรือ
ยำนพำหนะ ระบบจะแจ้งเตือนผู้ขับข่ีผ่ำนไฟเตือนหรือสัญญำณเสียง 

 ข้อดีของระบบ LCA คือ ช่วยลดควำมเสี่ยงในกำรเกิดอุบัติเหตุจำกกำรเปลี่ยนเลน เพ่ิมควำมมั่นใจผู้
ขับขี่ และช่วยให้ผู้ขับขี่ตระหนักถึงสภำพแวดล้อมรอบตัวได้ดีขึ้น แต่มีข้อเสีย คือ มีรำคำแพง ระบบอำจไม่
สำมำรถตรวจจับวัตถุ และยำนพำหนะได้ทั้งหมด และอำจส่งสัญญำณเตือนที่ผิดพลำดได ้

 

 
รูปที่ 2-4 2.2.3 ระบบช่วยเปลี่ยนเลน (Lane Change Assistance: LCA) 
[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 

 
2.3 กลุ่มสนับสนุนการขับข่ีด้านอ่ืน (Miscellaneous) 

 ระบบ ADAS ที่อยู่ในกลุ่มสนับสนุนกำรขับขี่ด้ำนอ่ืน (Miscellaneous) สำมำรถช่วยเพ่ิมควำม
ปลอดภัย และควำมสะดวกสบำยในกำรขับขี่ แต่ไม่ได้อยู่ในหมวดหมู่กลุ่มสนับสนุนกำรเคลื่อนของรถยนต์ใน
ทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral Support) และกลุ่มสนับสนุนกำรเคลื่อนของรถยนต์ในทิศทำงตำมขวำง
ของตัวรถ (Lateral Support) ตัวอย่ำงเช่น 

2.3.1 ระบบช่วยมองเห็นตอนกลำงคืน (Night Vision Systems) 
 ระบบช่วยมองเห็นตอนกลำงคืน (Night Vision Systems) เป็นระบบที่ช่วยให้ผู้ขับข่ีมองเห็นสิ่งต่ำง ๆ 

บนท้องถนนได้ชัดเจนขึ้นในสภำพอำกำศที่เลวร้ำย หรือตอนกลำงคืน ระบบนี้ใช้กล้องอินฟรำเรด หรือกล้อง
ควำมร้อนเพ่ือจับภำพสภำพแวดล้อมรอบตัวรถ จำกนั้นจึงใช้ซอฟต์แวร์เพ่ือประมวลผลภำพ และแสดงภำพที่
ชัดเจนขึ้นบนหน้ำจอภำยในรถ 

ระบบช่วยมองเห็นตอนกลำงคืนมีข้อดี คือ ช่วยให้ผู้ขับขี่มองเห็นสิ่งต่ำง ๆ บนท้องถนนได้ชัดเจนขึ้นใน
สภำพอำกำศที่เลวร้ำยหรือตอนกลำงคืน ช่วยลดควำมเสี่ยงในกำรเกิดอุบัติเหตุ และช่วยให้ผู้ขับข่ีรู้สึกม่ันใจมำก
ขึ้น แต่มีข้อเสีย คือ รำคำแพง อำจรบกวนสำยตำผู้ขับขี่ และอำจไม่ท ำงำนได้อย่ำงมีประสิทธิภำพในสภำพ
อำกำศบำงประเภท 
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2.3.2 ระบบช่วยจอดรถ (Parking Assistance) 
 ระบบช่วยจอดรถ (Parking Assistance) เป็นระบบที่ช่วยให้ผู้ขับขี่จอดรถได้ง่ำย และสะดวกยิ่งขึ้น 

ระบบนี้ใช้เซนเซอร์ต่ำง ๆ เช่น เซนเซอร์อัลตรำโซนิก หรือกล้อง เพ่ือตรวจจับสิ่งกีดขวำงรอบตัวรถ จำกนั้นจึง
แสดงข้อมูลบนหน้ำจอภำยในรถเพ่ือช่วยให้ผู้ขับข่ีจอดรถได้อย่ำงถูกต้อง  

 ระบบช่วยจอดรถมีข้อดี คือ ช่วยให้ผู้ขับข่ีจอดรถได้ง่ำยและสะดวกยิ่งขึ้น ช่วยลดควำมเสี่ยงในกำรเกิด
รอยขีดข่วนหรือกำรชน และช่วยประหยัดเวลำ แต่มขี้อเสียคือ รำคำแพง อำจไม่ท ำงำนได้อย่ำงมีประสิทธิภำพ
ในสภำพอำกำศบำงประเภท และอำจรบกวนสำยตำผู้ขับขี่ 

 
2.3.3 ระบบช่วยประหยัดน้ ำมัน (Fuel Economy Devices) 
 ระบบช่วยประหยัดน้ ำมัน (Fuel Economy Devices) เป็นระบบที่ช่วยกำรขับขี่รถยนต์ใช้เชื้อเพลิง

อย่ำงมีประสิทธิภำพ ระบบนี้ใช้เซนเซอร์ต่ำง ๆ เช่น เซนเซอร์วัดอัตรำกำรไหลของน้ ำมัน เพ่ือตรวจสอบกำรใช้
น้ ำมันของรถ จำกนั้นจึงแสดงข้อมูลบนหน้ำจอภำยในรถเพ่ือช่วยให้ผู้ขับข่ีขับข่ีได้อย่ำงประหยัดน้ ำมันมำกข้ึน 

 ระบบนี้มีข้อดี คือ ช่วยให้ผู้ขับขี่ประหยัดน้ ำมันได้ ช่วยลดค่ำใช้จ่ำยในกำรเดินทำง และช่วยลดมลพิษ
แต่มขี้อเสีย คือ รำคำแพง อำจไม่ท ำงำนได้อย่ำงมีประสิทธิภำพในสภำพกำรขับขี่บำงประเภท และอำจรบกวน
สำยตำผู้ขับขี ่
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บทที ่3 หลักการท างานของระบบต่างๆใน ADAS 

3.1 หลักการท างานของระบบควบคุมความเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) 
ระบบ ACC ของค่ำยรถยนต์แต่ละค่ำยนั้นพัฒนำมำจำกพ้ืนฐำนกำรท ำงำนที่เหมือนกัน โดยระบบ ACC นั้น

แบ่งออกเป็น 2 ประเภท ได้แก่ระบบ ACC พ้ืนฐำน (ACC Base) และระบบ ACC แบบ Stop & Go (ACC 
Stop & Go) โดยทั้งสองระบบ ต่ำงก็เป็น 2.1.1 ระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive 
Cruise Control: ACC) แต่มีควำมแตกต่ำงกันดังนี้ 

1. ระบบ ACC Base สำมำรถใช้งำนได้ที่ควำมเร็วตั้งแต่ 30-150 กม./ชม. ท ำงำนโดยกำรรักษำควำมเร็ว
ตำมท่ีตั้งไว้ โดยไม่ค ำนึงถึงยำนพำหนะคันหน้ำ ไมม่ีระบบบังคับเลี้ยวอัตโนมัติ และไม่รองรับกำรชะลอ
ควำมเร็วจนหยุดนิ่ง เหมำะส ำหรับกำรใช้งำนบนทำงหลวงที่ไม่มีกำรจรำจรหนำแน่น มีข้อดีในกำรช่วย
ให้ผู้ขับขี่ผ่อนคลำยจำกกำรต้องเหยียบคันเร่ง ช่วยรักษำควำมเร็วคงที่ และช่วยประหยัดน้ ำมัน แต่มี
ข้อเสียบำงประกำร เช่น ไม่สำมำรถชะลอควำมเร็วจนหยุดนิ่ง ไม่สำมำรถติดตำมยำนพำหนะคันหน้ำ
ได้ และไม่เหมำะส ำหรับกำรใช้งำนบนถนนที่มีทำงโค้งเยอะ 

2.  ระบบ ACC Stop & Go สำมำรถใช้งำนได้ที่ควำมเร็วตั้งแต่ 0-150 กม./ชม. ท ำงำนโดยกำรรักษำ
ควำมเร็ว และระยะห่ำงจำกยำนพำหนะคันหน้ำ นอกจำกนี้ ยังสำมำรถชะลอควำมเร็วจนหยุดนิ่ง และ
ติดตำมยำนพำหนะคันหน้ำได้ แต่ยังคงไม่มีระบบบังคับเลี้ยวอัตโนมัติ โดยระบบ ACC Stop & Go 
นั้นเหมำะส ำหรับกำรใช้งำนบนทำงหลวงที่มีกำรจรำจรหนำแน่น หรือกำรขับขี่ในเมือง มีข้อดีในกำร
ช่วยให้ผู้ขับขี่ผ่อนคลำยจำกกำรต้องเหยียบคันเร่งและเบรก ช่วยรักษำควำมเร็วคงที่ และระยะห่ำง
จำกยำนพำหนะคันหน้ำ และช่วยลดควำมเครียดจำกกำรขับขี่ในสภำพจรำจรหนำแน่น แต่มีข้อเสีย
บำงประกำร ได้แก่ ระบบ ACC Stop & Go อำจท ำงำนผิดพลำดในบำงสถำนกำรณ์ เช่น เมื่อมี
ยำนพำหนะคันหน้ำเปลี่ยนเลนกะทันหัน และอำจท ำให้ผู้ขับขี่รู้สึกประมำท 

ทั้งนี้ คุณสมบัติของระบบควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) 
รูปแบบต่ำงๆ สำมำรถสรุปได้ดังแสดงในตำรำงที่ 3-1  

 
ตำรำงที่ 3-1 ตำรำงเปรียบเทียบควำมสำมำรถระหว่ำง ACC Base และ ACC Stop and Go 

ลักษณะ ACC base ACC Stop and go 
ควำมเร็วที่สำมำรถใช้งำนได้ 30-150 กม./ชม. 0-150 กม./ชม. 

กำรท ำงำน 
รักษำควำมเร็ วตำม
ที่ตั้งไว้ 

รักษำควำมเร็วและระยะห่ำงจำกยำนพำหนะ
คันหน้ำ 

ระบบควบคุมเลี้ยว ไม่มี ไม่มี 
กำรหยุดนิ่งและติดตำมยำนพำหนะ
คันหน้ำ 

ไม่รองรับ รองรับ 

ระบบ ACC มีข้ันตอนในกำรท ำงำนดังแสดงในรูปที่ 3-1 ดังนี้ 
1. ผู้ขับขีต่ั้งค่ำควำมเร็วที่ต้องกำร  
2. ระบบตรวจจับรถที่อยู่ด้ำนหน้ำ ด้วยเซนเซอร์ที่อยู่ด้ำนหน้ำรถยนต์ เมื่อไมพ่บวัตถุท่ีอยู่ด้ำนหน้ำ ระบบ

จะรักษำระดับควำมเร็วเท่ำกับค่ำท่ีผู้ขับขี่ก ำหนด (Cruise Control Mode) หำกพบวัตถุท่ีอยู่ด้ำนหน้ำ 
ระบบจะท ำงำนในข้ันตอนถัดไป 
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3. ระบบตรวจจับควำมเร็วของวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำ หำกวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำมีควำมเร็วมำกกว่ำ หรือเท่ำกับ
ควำมเร็วที่ผู้ขับขี่ตั้งค่ำไว้ ระบบจะรักษำระดับควำมเร็วเท่ำกับค่ำที่ผู้ขับขี่ก ำหนด (Cruise Control 
Mode) หำกวัตถุที่อยู่ด้ำนหน้ำมีควำมเร็วต่ ำกว่ำบควำมเร็วที่ผู้ขับขี่ตั้งค่ำไว้ ระบบจะปรับเปลี่ยน
ควำมเร็วของรถยนต์ให้ รถยนต์มีระยะห่ำงกับวัตถุด้ำนหน้ำตำมที่ผู้ขับขี่ตั้งค่ำไว้ (Fixed Distance 
Cruise Mode) 

 
รูปที่ 3-1 กำรท ำงำนของระบบ Adaptive Cruise Control 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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นอกจำกนี้ ระบบ ACC ยังสำมำรถออกแบบให้สำมำรถท ำงำนได้หลำยรูปแบบดังแสดงในรูปที่ 3-2 โดยมี
รำยละเอียด ดังนี้ 

1. กำรควบคุมควำมเร็วคงที่ (Cruise Control) ระบบจะรักษำควำมเร็วคงที่โดยไม่ต้องใช้คันเร่งหรือ
เบรก ซึ่งเหมำะส ำหรับกำรขับข่ีบนทำงหลวงที่มีกำรจรำจรไม่หนำแน่น 

2. กำรขับตำมรถคันหน้ำ (Following Cruise หรือ Fixed Distance Cruise Mode) ระบบจะรักษำ
ระยะห่ำงจำกรถคันหน้ำโดยอัตโนมัติ หำกรถคันหน้ำช้ำลง ระบบจะลดควำมเร็วลงตำม และหำกรถ
คันหน้ำหำยไป ระบบจะเร่งควำมเร็วกลับไปตำมค่ำท่ีตั้งไว้ 

3. กำรควบคุมควำมเร็วในโค้ง (Corner Cruising) ระบบจะปรับควำมเร็วให้เหมำะสมเมื่อเข้ำทำงโค้ง 
เพ่ือให้กำรขับขี่ปลอดภัยและรำบรื่น 

4. กำรช่วยขับในช่องทำงที่ช้ำ (Slow Lane Assist) ระบบจะตรวจสอบกำรจรำจรในช่องทำงข้ำงเคียง
และช่วยในกำรเปลี่ยนเลนหรือปรับควำมเร็วตำมสถำนกำรณ์ 

5. กำรช่วยเหลือในกำรแซง (Overtaking Assistance) ระบบจะตรวจสอบรถในเลนข้ำงๆ และช่วยใน
กำรเร่งควำมเร็วหรือเบรกตำมควำมจ ำเป็นเพื่อควำมปลอดภัยในกำรแซง 

6. กำรเร่งควำมเร็วอย่ำงรวดเร็ว (Speed Up Quickly) ระบบสำมำรถเร่งควำมเร็วได้อย่ำงรวดเร็วเมื่อ
สถำนกำรณ์เอ้ืออ ำนวย เช่น เมื่อเปลี่ยนเลนหรือแซงรถคันหน้ำ 

 

 
รูปที่ 3-2 กำรใช้งำนระบบ Adaptive Cruise Control 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 



-12- 

 
รูปที่ 3-3 ไทม์ไลน์กำรใช้งำนระบบ Adaptive Cruise Control ในค่ำยรถต่ำง ๆ 

[ทีม่ำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 

3.2 หลักการท างานของระบบเบรกฉุกเฉินอัตโนมัติ (Autonomous Emergency Braking: AEB) 
 ระบบเบรกฉุกเฉินอัตโนมัติ (Autonomous Emergency Braking: AEB) ถูกออกแบบมำเพ่ือช่วยลด

ควำมรุนแรงของกำรชนหรือหลีกเลี่ยงกำรชนโดยสิ้นเชิง เมื่อรถตรวจพบสถำนกำรณ์ที่มีควำมเสี่ยง ระบบจะท ำ
กำรเตือนผู้ขับข่ี และหำกไม่มีกำรตอบสนอง ระบบจะเบรกอัตโนมัติเพ่ือป้องกันอุบัติเหตุ โดยระบบ AEB จะถูก
ตั้งค่ำเป็นกำรท ำงำนเบื้องต้น กล่ำวคือ เมื่อรถยนต์ท ำงำน ระบบ AEB จะมีกำรท ำงำนอยู่ตลอด ซึ่งระบบ AEB 
สำมำรถท ำงำนได้ที่ควำมเร็วต่ ำสุด 4 กม./ชม. 

กำรท ำงำนของระบบ AEB นั้นมีขั้นตอนดังแสดงในรูปที่ 3-4 ดังนี้ 
1. ในสภำวะกำรขับขี่ปกติ (Normal Driving) ระบบ AEB จะถูกเปิดไว้เสมอ แต่ไม่มีกำรใช้งำน 
2. หำกผู้ขับขี่เสียสมำธิ และไม่สำมำรถตอบสนองต่อสถำนกำรณ์ข้ำงหน้ำได้ทัน ระบบจะเริ่มเตือนด้วย

สัญญำณเตือนภัยล่วงหน้ำ หรือ Forward Collision Warning (FCW) 
3. เมื่อระบบพบว่ำรถยนต์อยู่ในระยะที่ที่มีควำมเสี่ยงจะเกิดอุบัติเหตุ ระบบจะท ำกำรเตือน (Reminder) 

ให้ผู้ขับขี่ท ำกำรเบรก 
4. หำกผู้ขับขี่ไม่ตอบสนองต่อกำรเตือน ระบบ AEB จะท ำกำรเบรกอัตโนมัติเพ่ือลดควำมรุนแรงของกำร

ชน 
 

 
รูปที่ 3-4 กำรท ำงำนของระบบเบรกฉุกเฉิน 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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3.3 หลักการท างานของระบบควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keep System: LKA/LDW) 
 ระบบควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keep System: LKA/LDW) ช่วยให้ผู้ขับขี่ไม่จ ำเป็นต้องบังคับ

พวงมำลัยด้วยตัวเอง แต่ผู้ขับขี่ยังคงต้องวำงมือไว้บนพวงมำลัยอยู่เสมอ ระบบนี้ท ำงำนโดยใช้กล้อง และ
เซนเซอร์เพ่ือตรวจจับเส้นแบ่งเลนบนถนน และจะบังคับพวงมำลัยเล็กน้อยเพื่อให้รถอยู่ภำยในเลนโดยอัตโนมัติ
ระบบนี้ท ำงำนได้เฉพำะเมื่อควำมเร็วของรถอยู่ที่  60 กม./ชม. ขึ้นไป และระบบนี้ไม่รองรับกำรเปลี่ยนเลน
อัตโนมัติ 

หลักกำรท ำงำนของระบบควบคุมรถให้อยู่ในเลนมีหลักกำรท ำงำน ดังนี้ 
(1) กำรตรวจจับเส้นแบ่งช่องทำง ระบบจะใช้กล้องที่ติดตั้งบริเวณกระจกหน้ำรถหรือเซนเซอร์ที่

ติดต้ังตำมจุดต่ำงๆ ของรถเพ่ือตรวจจับเส้นแบ่งช่องทำงบนถนน กล้องจะสแกนถนนข้ำงหน้ำ
และส่งข้อมูลไปยังระบบประมวลผล 

(2) กำรประมวลผลข้อมูล โดยรับข้อมูลจำกกล้อง หรือเซนเซอร์จะถูกส่งไปยังหน่วยประมวลผล
กลำงของรถ ซึ่งจะท ำกำรวิเครำะห์ต ำแหน่งของรถเมื่อเทียบกับเส้นแบ่งช่องทำง หำกตรวจ
พบว่ำรถก ำลังจะออกนอกช่องทำงโดยไม่ตั้งใจ ระบบจะเตือนผู้ขับข่ี 

(3) กำรเตือนผู้ขับขี่ ระบบจะท ำกำรเตือนผู้ขับขี่ในกรณีที่ตรวจพบว่ำรถก ำลังจะออกนอก
ช่องทำง กำรเตือนนี้อำจมำในรูปแบบของเสียงเตือน กำรสั่นสะเทือนที่พวงมำลัย หรือไฟ
เตือนบนแผงหน้ำปัด ทั้งนี้เพ่ือให้ผู้ขับขี่รับรู้และปรับทิศทำงรถให้กลับมำอยู่ในช่องทำง 

(4) กำรช่วยควบคุมรถให้อยู่ในช่องทำง โดย หำกผู้ขับขี่ไม่ตอบสนองต่อกำรเตือน ระบบจะท ำ
กำรช่วยควบคุมรถให้อยู่ในช่องทำงโดยอัตโนมัติ ระบบจะใช้กำรควบคุมพวงมำลัยหรือกำร
เบรกเบำๆ เพ่ือปรับทิศทำงรถให้กลับมำอยู่ในช่องทำงอย่ำงปลอดภัย 

 
3.4 หลักการท างานของระบบช่วยการขับขี่ในสภาวะการจราจรติดขัดในเมือง (Traffic Jam Assist in 
Cities: TJA) 

 ระบบช่วยกำรขับข่ีในสภำวะกำรจรำจรติดขัดในเมือง (Traffic Jam Assist in Cities: TJA) เป็นระบบ
ที่ออกแบบมำเพ่ือช่วยผู้ขับขี่ในกำรจัดกำรกับกำรจรำจรติดขัด โดยเฉพำะในพ้ืนที่เมืองที่มีกำรจรำจรหนำแน่น 
ระบบนี้จะช่วยลดควำมเครียด และเพ่ิมควำมปลอดภัยให้กับผู้ขับขี่  

 โดยระบบ TJA จะเริ่มท ำงำนเมื่อควำมเร็วของรถต่ ำกว่ำ 60 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ซึ่งเป็นควำมเร็วที่
เหมำะสมส ำหรับกำรขับขี่ในสภำวะกำรจรำจรติดขัด โดยจะท ำกำรควบคุมรถในทิศทำงตำมควำมยำวตัวรถ 
(Longitudinal Control) และในทิศทำงตำมขวำงของตัวรถ (Lateral Control) กล่ำวคือ คล้ำยคลึงกับระบบ 
ACC และระบบ LKA ร่วมกัน แต่มีกำรท ำงำนเพ่ิมเติบโดย เมื่อระบบ TJA ไม่สำมำรถตรวจจับเส้นแบ่งเลนได้
ระบบ TJA จะอ้ำงอิงต ำแหน่งกับรถคันหน้ำ อย่ำงไรก็ตำมระบบ TJA มีข้อจ ำกัดเรื่องกำรใช้งำนในบริเวณที่มี
ทำงแยก หรือกำรเปลี่ยนช่องทำงที่ซับซ้อน 

ระบบ TJA สำมำรถท ำงำนได้ 5 รูปแบบดังแสดงในรูปที่ 3-5 โดยมีรำยละเอียด ดังนี้ 
1. รถเข้ำใกล้วัตถุที่มีควำมเร็วต่ ำกว่ำ (Subject approaches slower target) เมื่อรถของผู้ขับขี่เข้ำใกล้

รถคันหน้ำที่เคลื่อนที่ช้ำกล่ำวรถของผู้ขับขี่ ระบบ TJA จะลดควำมเร็วของรถตำมเพ่ือรักษำระยะห่ำง
ที่ปลอดภัย 

2. รถเข้ำใกล้วัตถุที่ก ำลังชะลอควำมเร็ว (Subject approaches decelerating target) เมื่อรถของผู้ขับ
ขี่เข้ำใกล้รถคันหน้ำที่ชะลอควำมเร็ว ระบบ TJA จะชะลอควำมเร็วของรถตำมและสำมำรถหยุดได้หำก
จ ำเป็น 



-14- 

3. วัตถุเปลี่ยนช่องทำงเข้ำมำในเลนเดียวกับผู้ขับขี่ (Target Cut-in) เมื่อมีรถคันอื่นเปลี่ยนช่องทำงเข้ำมำ
ข้ำงหน้ำรถของผู้ขับขี่ ระบบ TJA จะปรับควำมเร็วเพ่ือรักษำระยะห่ำงที่ปลอดภัยจำกรถคันใหม่ 

4. วัตถุเปลี่ยนช่องทำงออกไปจำกเลนเดียวกับผู้ขับขี่ (Target Cut-out) เมื่อรถคันหน้ำเปลี่ยนช่องทำง
ออกไปจำกเลนเดียวกับผู้ขับขี่ ระบบ TJA จะเร่งควำมเร็วขึ้นกลับไปยังควำมเร็วที่ตั้งไว้เดิมอย่ำง
ปลอดภัย 

5. ติดตำมวัตถุด้ำนหน้ำในกรณีที่ไม่มีเส้นแบ่งช่องทำง (Follow target without lane markings) ใน
กรณีที่ไม่มีเส้นแบ่งช่องทำง ระบบ TJA สำมำรถติดตำมรถคันหน้ำและเปลี่ยนช่องทำงตำมรถคันหน้ำ
ได ้

 

 
รูปที่ 3-5 กำรท ำงำนของระบบ TJA 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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บทที ่4 อุปกรณ์ในระบบช่วยเหลือผู้ขับข่ีขั้นสูง (Advances Driver Assistance Systems: ADAS) 

 ระบบช่วยเหลือผู้ขับขี่ขั้นสูง (Advances Driver Assistance Systems: ADAS) มีเป้ำหมำยเพ่ือเพ่ิม
ควำมปลอดภัย และควำมสะดวกสบำยในกำรขับขี่ ในปัจจุบันมักใช้อุปกรณ์หลักสองชนิดที่ติดตั้งอยู่ในรถยนต์
ที่วำงจ ำหน่ำยอยู่ในท้องตลำด กล่ำวคือ กล้อง และเรดำร์ โดย ทั้งสองอุปกรณ์นี้มีข้อได้เปรียบ และข้อเสีย
เปรียบที่แตกต่ำงกันในแต่ละสถำนกำรณ์ของกำรใช้งำน ดังนั้นเพื่อให้เกิดประโยชน์สูงสุด อุปกรณ์เหล่ำนี้จะถูก
น ำมำใช้งำนร่วมกัน ซึ่งเรียกว่ำกำรรวมข้อมูลเซนเซอร์ (Sensor Fusion) 

 กล้อง (Camera) มีข้อได้เปรียบในกำรรับรู้รำยละเอียด เนื่องจำกกล้องสำมำรถบันทึกรำยละเอียดของ
ภำพ เช่น เส้นแบ่งช่องทำง ป้ำยจรำจร และสิ่งกีดขวำงบนถนนได้อย่ำงชัดเจน ท ำให้สำมำรถระบุวัตถุต่ำง ๆ 
เช่น คนเดินเท้ำยำนพำหนะ และสัตว์ได้ อย่ำงไรก็ตำมกล้องมีข้อเสียเปรียบบำงประกำร เช่น กล้องอำจมีประ
สิทธภำพลดลงในสภำพแสงน้อย หรือในเวลำกลำงคืน และสภำพอำกำศที่ผิดปกติ เช่น ฝน หมอก หรือหิมะ 

 เรดำร์ (Radar) มีข้อได้เปรียบเรื่องกำรท ำงำนในทุกสภำพอำกำศ โดย เรดำร์สำมำรถท ำงำนได้ดีในทุก
สภำพอำกำศ รวมถึงฝน หมอก และหิมะ ทั้งยังมีควำมสำมำรถในกำรตรวจจับวัตถุที่อยู่ในระยะไกลได้อย่ำง
แม่นย ำ แต่มขี้อเสียเปรียบด้ำนควำมละเอียดต่ ำ และเรดำร์ไม่สำมำรถแยกแยะประเภทของวัตถุได้อย่ำงชัดเจน 

 เพ่ือให้ได้ประโยชน์สูงสุดจำกข้อดีของทั้งสองอุปกรณ์ ระบบ ADAS จะใช้กำรรวมข้อมูลเซนเซอร์ 
(Sensor Fusion) ซึ่งหมำยถึงกำรน ำข้อมูลจำกกล้อง และเรดำร์มำวิเครำะห์ และประมวลผลร่วมกัน ท ำให้
ระบบสำมำรถรับรู้สถำนกำรณ์รอบตัวรถได้อย่ำงแม่นย ำและครอบคลุมยิ่งขึ้น โดยมีประโยชน์ ดังนี้ 

1. ควำมแม่นย ำที่สูงขึ้น เนื่องจำกกำรรวมข้อมูลจำกท้ังสองแหล่งช่วยให้ระบบสำมำรถตัดสินใจได้แม่นย ำ
ยิ่งขึ้น 

2. ท ำงำนในทุกสภำพแวดล้อม ระบบสำมำรถท ำงำนได้ดีทั้งในเวลำกลำงวันและกลำงคืน และในทุก
สภำพอำกำศ 

3. กำรระบุ และติดตำมวัตถุ ระบบสำมำรถระบุและติดตำมวัตถุต่ำงๆ บนถนนได้อย่ำงมีประสิทธิภำพ 
 

 
รูปที่ 4-1 ข้อได้เปรียบและข้อเสียเปรียบของกล้อง และเรดำร์ 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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รูปที่ 4-2 กำรรวมข้อมูลเซนเซอร์ (Sensor Fusion)  

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 
ปัจจุบันชิ้นส่วนกล้อง และเรดำร์ถูกผลิตโดยผู้ผลิตชิ้นส่ำวนในอุตสำหกรรมยำนยนต์หลำยรำย ซึ่งโดยส่วน

ใหญ่เป็นผู้ผลิตชิ้นส่วนที่มีล ำดับกำรส่งมอบชิ้นส่วนให้แก่ผู้ผลิตรถยนต์โดยตรง (Tire 1 Supplier) ได้แก่ 
1. Bosch เป็นผู้ผลิต กล้อง เรดำร์ และพัฒนำกำรท ำงำนร่วมกันของกล้อง และเรดำร์ 
2. Conti เป็นผู้ผลิต กล้อง เรดำร์ และพัฒนำกำรท ำงำนร่วมกันของกล้อง และเรดำร์ 
3. Delphi เป็นผู้พัฒนำกำรท ำงำนร่วมกันของเรดำร์ และกล้องจำก Mobileye 
4. TRW เป็นผู้พัฒนำกำรท ำงำนร่วมกันของเรดำร์ และกล้องจำก Mobileye 
5. Mobileye เป็นผู้ผลิตกล้อง 

 

 
รูปที่ 4-3 ผู้ผลิตชิ้นส่วนส ำคัญในระบบ ADAS 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 

4.1 เรดาร์ความถี่ 77 กิกกะเฮิร์ทซ (77GHz Radar) 
 เรดำร์ควำมถี่ 77 กิกกะเฮิร์ทซ (77GHz Radar) คือ เซนเซอร์เรดำร์ที่ท ำงำนในแถบสเปกตรัมคลื่น

ไมโครเวฟ (MMW) ซึ่งมีควำมถี่อยู่ในช่วง 30 ถึง 300 GHz เรดำร์ ซึ่งก ำลังได้รับควำมนิยมมำกขึ้นส ำหรับกำร
ใช้งำนที่หลำกหลำย เนื่องจำกมีขนำดเล็ก ใช้พลังงำนต่ ำ และมีควำมแม่นย ำสูง โดย นิยมใช้งำนในระบบที่
ต้องกำรตรวจจับวัตถุในระยะสั้น เช่น ในระบบช่วยเหลือผู้ขับขี่ข้ันสูง (ADAS) หลำกหลำยรูปแบบ อำท ิระบบ
ควบคุมควำมเร็วอัตโนมัติแบบแปรผัน (Adaptive Cruise Control: ACC) ระบบเบรกฉุกเฉินอัตโนมัติ 
(Autonomous Emergency Braking: AEB) และระบบตรวจจับวัตถุในจุดอับสำยตำ (Blind Spot 
Detection: BSD) ระบบอัตโนมัติในอุตสำหกรรม เช่น กำรตรวจจับวัตถุ กำรวัดระดับ และกำรตรวจจับควำม
ใกล้เคียง และยังถูกใช้เพ่ือ เช่น กำรตรวจจับกำรบุกรุกพ้ืนที่โดยรอบ และกำรนับจ ำนวนคน 

เรดำร์ควำมถ่ี 77 กิกกะเฮิร์ทซ ในภำพมีคุณสมบัติพ้ืนฐำนดังต่อไปนี้ 
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1. ระยะกำรตรวจจับที่ยำวในทิศตำมแนวยำว 
2. ควำมแม่นย ำสูงในทิศทำงตั้งฉำก 
3. ควำมแม่นย ำด้ำนข้ำงต่ ำกว่ำง เมื่อเปรียบเทียบกับควำมแม่นย ำของเรดำร์ในทิศทำงตั้งฉำก 
4. ไม่สำมำรถจ ำแนกลักษณะของวัตถุได้ อำทิ เส้นเลน คนเดินเท้ำ จักรยำน และป้ำยจรำจร 

ในปัจจุบันผู้ผลิตหลักที่ผลิตเรดำร์ควำมถี่ 77 กิกกะเฮิร์ทซเพ่ือใช้ในรถยนต์ ได้แก่ Bosch, Conti, Delphi, 
Autoliv, Xingyidao, Sengstek และ Weisheng 

 

 
รูปที่ 4-4 4.1 เรดำร์ควำมถ่ี 77 กิกกะเฮิร์ทซ (77GHz Radar) 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
 

4.2 กล้องหน้ารถ (Front Facing Camera) 
 กล้องหน้ำรถ (Front Facing Camera) มีควำมแม่นย ำตำมแนวข้ำง (Lateral) สูง แต่มีควำมแม่นย ำ

ตำมแนวยำว (Longitudinal) ต่ ำ เนื่องจำกกล้องหน้ำรถไม่สำมำรถเก็บรำยละเอียดด้ำนควำมลึกตื้นได้ ทั้งนี้ 
เนื่องจำกกล้องหน้ำรถมีคุณสมบัติในกำรจ ำแนกลักษณะของวัตถุได้ จึงได้รับควำมนิยมมำใช้เป็นอุปกรณ์ในกำร
ตรวจจับวัตถุชนิดต่ำง ๆ อำทิ เส้นแบ่งเลน คนเดินถนน จักรยำนยนต์ และสัญญำณจรำจร โดย กล้องหน้ำรถ
ถูกน ำมำใช้งำนในระบบ ADAS หลำยระบบ อำทิ ระบบช่วยควบคุมรถให้อยู่ในเลน (Lane Keeping System: 
LKS) ระบบเบรกฉุกเฉินอัตโนมัติ (Autonomous Emergency Braking: AEB) และระบบช่วยกำรขับขี่ใน
สภำวะกำรจรำจรติดขัดในเมือง (Traffic Jam Assist in Cities: TJA) 

ในปัจจุบันผู้ผลิตหลักท่ีผลิตกล้องหน้ำรถเพ่ือใช้ในรถยนต์ ได้แก่ Mobileye, Bosch, Conti, และ Minieye 
Aongmu Technology 

 

 
รูปที่ 4-5 กล้องหน้ำรถ (Front Facing Camera) 

[ที่มำ: Advanced Driver Assistance Systems, Semanticscholar] 
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บทที ่5 การทดสอบการท างานของระบบ ADAS 

 
 กำรทดสอบระบบช่วยเหลือผู้ขับขี่ขั้นสูง (Advances Driver Assistance Systems: ADAS) เป็น

ขั้นตอนส ำคัญในกำรรับประกันควำมถูกต้องและควำมน่ำเชื่อถือของระบบ ซึ่งสำมำรถแบ่งออกกำรทดสอบ
ออกเป็นสองประเภทหลักคือ กำรทดสอบบนโต๊ะ (Bench Test) และกำรทดสอบในสภำพแวดล้อมจริง (Site 
Functional Test) 
5.1 การทดสอบบนโต๊ะ (Bench Test) 

 กำรทดสอบบนโต๊ะ (Bench Test) คือ กำรทดสอบระบบ ADAS ในสภำพแวดล้อมที่ควบคุมได้ภำยใน
ห้องปฏิบัติกำร หรือสถำนที่ทดสอบโดยเฉพำะ โดยใช้เครื่องมือ และอุปกรณ์ทดสอบที่จ ำลองสัญญำณ และ
สภำพแวดล้อมต่ำง ๆ ที่ระบบจะต้องเผชิญในกำรใช้งำนจริง 

โดย กำรทดสอบบนโต๊ะ (Bench Test) มีวัตถุประสงค์หลัก ดังนี้ 
1. ตรวจสอบรูปแบบกำรท ำงำนของระบบ ADAS ว่ำสำมำรถท ำงำนได้ตำมที่ออกแบบไว้หรือไม่ 
2. ทดสอบกำรตอบสนองของเซนเซอร์ที่ใช้งำนในระบบ ADAS ในสภำพแวดล้อมจ ำลอง 
3. ระบุ และแก้ไขข้อผิดพลำดที่อำจเกิดข้ึนในระบบ 
4. ปรับแต่ง และปรับปรุงประสิทธิภำพของระบบก่อนที่จะน ำไปทดสอบในสภำพแวดล้อมจริง 

 

 
รูปที่ 5-1 ตัวอย่ำงกำรท ำ Bench Test 

 
5.2 การทดสอบในสภาพแวดล้อมจริง (Site Functional Test) 

 กำรทดสอบในสภำพแวดล้อมจริง (Site Functional Test) คือ กำรทดสอบระบบ ADAS ใน
สภำพแวดล้อมจริง เพ่ือประเมินประสิทธิภำพ และควำมน่ำเชื่อถือของระบบในสถำนกำรณ์กำรขับขี่ที่
หลำกหลำย โดยมีวัตถุประสงค์หลัก ดังนี้ 

1. ประเมินกำรท ำงำนของระบบในสภำพแวดล้อมจริง 
2. ตรวจสอบว่ำระบบสำมำรถท ำงำนในสภำพแวดล้อมจริงได้อย่ำงปลอดภัย 
3. ทดสอบกำรตอบสนองของระบบในสภำพแวดล้อมจริง 
4. รวบรวมข้อมูลที่พบในสภำพแวดล้อมจริง เพ่ือน ำไปพัฒนำระบบต่อไปในอนำคต 
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รูปที่ 5-2 ตัวอย่ำงกำรทดสอบแบบ Site Functional Test 

 


