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 This paper presents a braking distance warning system design using LiDAR technology to measure 
distances when approaching an object. The objective was to study and develop a system for vehicles that provides 
warnings before a potential collision occurs. The proposed system was designed for installation in small vehicles 
that lack basic driving assistance systems to detect objects in front of the vehicle. The current research divides 
the braking distance for testing into four zones: Zone 1 - Safe distance (greater than 700 cm from an object), 
Zone 2 - Caution distance (250 - 700 cm), Zone 3 - Brake distance (25 - 250 cm) and Zone 4 - Stop distance 
(less than 25 cm). In order to conduct this study, a prototype vehicle was moving toward an object at a constant 
speed of 15 km/hr. It was found that when the prototype was positioned 767.67 cm in front of the object, the 
warning system would display a green light to indicate a safe distance. When the prototype approached the object 
at a distance of 593 cm, it would indicate a yellow light for a caution distance. Once the vehicle reached the object 
at a distance of 237.67 cm, a red status indicator for braking distance was shown. Finally, when approaching the 
object at a distance of 23 cm, the system would initiate a speed reduction with a deceleration of 0.524 m/s2. This 
investigation showed that the proposed system was able to operate according to the specified conditions with a 
braking error of 5.77% from the designated distances. The system developed in this work can be applied to larger-
sized vehicles to assist in braking or automatically reduce speed, thereby minimizing the occurrence of accidents. 
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บทคดัย่อ 

บทความน้ีน าเสนอการออกแบบระบบแจง้เตือนระยะเบรกของยานยนต์โดยใช้เทคโนโลยไีลดารใ์นการวดัระยะขณะ
เคลื่อนทีเ่ขา้ใกล้วตัถุ โดยมวีตัถุประสงคเ์พื่อศกึษาและพฒันาระบบแจง้เตอืนระยะเบรกส าหรบัยานยนต์ในการแจง้เตอืนก่อนเกดิ
การชนที่อาจจะเกิดขึ้น ซึ่งระบบที่น าเสนอนัน้ถูกออกแบบไวส้ าหรบัติดตัง้ในยานยนต์ขนาดเล็กที่ไม่มรีะบบช่วยเหลอืการขบัขี่
พืน้ฐานในการตรวจสอบวตัถุดา้นหน้าตวัรถ งานวจิยัน้ีไดแ้บ่งระยะเบรกออกเป็น 4 โซนส าหรบัการทดสอบ ไดแ้ก่ โซนที ่1 ระยะ
ปลอดภยั (มากกว่า 700 เซนตเิมตร) โซนที่ 2 ระยะระวงั (250 – 700 เซนตเิมตร) โซนที่ 3 ระยะเบรก (25 – 250 เซนตเิมตร) 
และระยะหยุด (น้อยกว่า 25 เซนตเิมตร) และเมื่อท าการทดสอบดว้ยยานยนต์ต้นแบบที่ความเรว็คงที่ที่ 15 กโิลเมตรต่อชัว่โมง 
จะไดว้า่เมื่อยานยนตอ์ยูห่า่งจากวตัถุดา้นหน้าที่ระยะ 767.67 เซนตเิมตร ใหแ้สดงสถานะไฟสเีขยีว (ระยะปลอดภยั) เมื่อยานยนต์
เคลื่อนที่เข้าหาวตัถุที่ระยะ 593 เซนติเมตร ให้แสดงสถานะไฟสีเหลือง (ระยะระวงั) เมื่อยานยนต์เคลื่อนที่เข้าหาวตัถุระยะ 
237.67 เซนตเิมตร ใหแ้สดงสถานะไฟสแีดง (ระยะเบรก) และเมื่อยานยนต์เคลื่อนที่เข้าหาวตัถุที่ระยะ 23 เซนตเิมตร ใหช้ะลอ
ความเรว็ด้วยความหน่วง 0.524 เมตรต่อวนิาที2 จากผลการทดสอบพบว่าระบบสามารถท างานได้ตามเงื่อนไข โดยมีความ
คลาดเคลื่อนในการเบรกอยูท่ี ่5.77 % จากระยะที่ก าหนด ระบบดงักล่าวสามารถน าไปประยุกต์ใช้งานกบัยานยนตท์ี่มขีนาดใหญ่
ในการช่วยเบรกหรอืลดความเรว็แบบอตัโนมตัเิพื่อลดการเกดิอุบตัเิหตุได ้

ค าส าคญั: ระยะทางเบรก, เทคโนโลยไีลดาร,์ ระบบแจง้เตอืน 

1. บทน า 

ในประเทศไทยยานพาหนะเป็นสิ่ งหน่ึ งที่ มี
ความส าคญัต่อชีวิตประจ าวนัเป็นอย่างมากในการอ านวย
ความสะดวกส าหรบัการเดนิทางไปยงัสถานที่ต่าง ๆ โดยใน 
ปี  2565 จ านวนยานยนต์ที่จดทะเบียนมีจ านวนสูงถึง 
41,955,920 คั น  ( Transport Statistics Group, Planning 
Division, Department of Land Transport,  2022) โดยชนิด
ของยานยนต์ที่มีการจดทะเบียนมากที่สุด คือ รถยนต์นัง่ 
ส่วนบุคคล 7 ที่นัง่ มจี านวน 11,314,722 คนั และเทคโนโลยี
ในยานยนต์ได้มีการพฒันาอย่างก้าวกระโดดที่มาพร้อมกับ
ระบบช่วยเหลือต่าง ๆ เช่น ระบบน าทาง ระบบรักษา
ความเร็ว ระบบเว้นระยะห่าง ระบบแจ้งเตือนการชน และ
ระบบช่วยเบรกอตัโนมตั ิเป็นต้น ซึ่งระบบเหล่าน้ีมปีระโยชน์
อย่างมากในการช่วยลดอุบตัเิหตุ แต่ส าหรบัยานยนต์ที่มอีายุ
มากกว่า 20 ปี จะอาศยัความช านาญและประสบการณ์การ
ของผูข้บัขีเ่ท่านัน้ เมื่อผูข้บัขีใ่ช้ขบัรถเป็นระยะเวลานานก็จะ
ท าให้เกิดความเมื่อยล้าหรืออ่อนเพลียจึงส่งผลให้เกิด
อุบตัิเหตุได้ง่าย งานวจิยัน้ีจงึได้พฒันาระบบแจ้งเตือนระยะ
เบรกที่ปลอดภยัส าหรบัยานยนต์ขึน้ เพื่อใหส้ามารถน าไปใช้
งานและติดตัง้ได้กับรถทุกประเภทด้วยเทคโนโลยีไลดาร์ 
(Roriz et al., 2022)  

ระบบเบรกเป็นระบบที่ใช้ส าหรับการชะลอหรือ
หยุดการเคลื่อนที่ของยานพาหนะทุกชนิด (Ebrahimi-Nejad 
and Kheybari, 2017) โดยระบบเบรกจะแบ่งตามลกัษณะการ
ท างานออกเป็น 3 รปูแบบ ไดแ้ก่ ระบบเบรกแบบกลไก ระบบ
เบรกแบบใช้ลม  และระบบเบรกแบบไฮดรอลกิ (Wang et al., 
2017; He and Jing, 2019; Hua et al., 2023) ส าหรับระบบ
เบรกแบบไฮดรอลิกนัน้จะมีการใช้งานอย่างมากในรถยนต์

ส่วนบุคคล เน่ืองจากมคีวามง่ายต่อการบ ารุงรกัษา กลไกไม่
ซับซ้อน และได้มีการพัฒนามาอย่างต่อเน่ืองเพื่อเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการเบรก เช่น การเพิ่มระบบช่วยผ่อนแรง 
(Brake Booster) (Wu et al., 2020; Nugraha et al., 2021; 
Meng et al., 2023) ระบบป้องกันล้อล็อก (Anti-Lock Brake 
System) และระบบกระจายแรงเบรก (Electronic Brake force 
Distribution) (Aly et al., 2011; Gaurkar et al., 2022) เป็นต้น 

ปัจจุบนัได้มกีารน าเทคโนโลยไีลดาร์ (LiDAR) มา
ใช้งานร่วมกนักบัระบบเบรก ซึ่งเป็นการตรวจวดัระยะและ
ตรวจจับวัตถุพร้อมการแจ้งเตือน (Light detection and 
ranging) (Yeong et al., 2021; Dai et al., 2022) เพื่อให้ผู้ขบัขี่
ทราบถึงระยะห่างจากวตัถุด้านหน้าหรอืรถคนัข้างหน้าและ
แจง้เตอืนก่อนที่จะเกดิอุบตัเิหตุ นอกจากน้ียงัมกีารน าไลดาร์
มาช่วยควบคุมระบบเบรก ที่เรียกว่า “ระบบเบรกฉุกเฉิน
อัตโนมัติ  (Autonomous Emergency Braking)” (Mustafar 
and Bakar, 2020; Guo et al., 2022) และองค์กรทดสอบการ
ชนเพื่อความปลอดภยั EURO Ncap หรอื ANcap ไดบ้รรจุให้
อยู่ในมาตรฐานความปลอดภัยของรถยนต์ (Euro NCAP, 
Vehicle Safety, The Rating Explained, Safety Assist, AEB 
Car to Car., 2020)  

จ ากข้ อ มู ล ข้ า ง ต้ น ท า ง คณะผู้ วิ จ ั ย ไ ด้ น า
เทคโนโลยไีลดารม์าประยุกต์ใช้ร่วมกบัระบบเบรกส าหรบัการ
ชะลอความเรว็และแจง้เตือนการเกิดการชนด้านหน้าส าหรบั
ยานยนต์ขนาดเล็กเพื่อเป็นต้นแบบในการน าไปประยุกต์ใช้
งาน โดยการออกแบบระบบควบคุมความเร็วและระบบการ
ตรวจวดัระยะหา่งระหวา่งวตัถุในการแจง้เตอืนผูข้บัขีใ่ห้ทราบ
ถงึระยะก่อนถงึสิง่กดีขวาง และสัง่การใหร้ถหยุดการเคลื่อนที่
ไดท้นัก่อนเกดิการชนกบัวตัถุดา้นหน้า 
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Figure 1  Safe braking distance 

 

2. วิธีด าเนินการวิจยั 

2.1 การค านวณระยะเบรกของยานยนต ์

 2.1.1 ระยะปลอดภยัในการเบรก 

 ระยะปลอดภัยในการเบรกคือ ผลรวมระหว่าง
ระยะปฏิกิริยาในการเบรกรวมกับระยะที่ใช้ในการเบรก 
(Figure 1) 

จากภาพสามารถค านวณหาระยะ เบรกที่
ปลอดภยัได ้ดงัสมการที ่(1) 

( )sS S V T= +                     (1) 

โดยที่ Ss  คอื ระยะเบรกทีป่ลอดภยั (เมตร) 
 S   คอื ระยะทางทีใ่ช้ในการเบรก (เมตร) 
 V   คอื ความเรว็ของรถ (กโิลเมตรต่อชัว่โมง) 
 T   คอื เวลาปฎกิรยิาหรอืเวลาตดัสนิใจในการ  
                 เบรก (วนิาท)ี 

2.1.2 ระยะทางในการเบรก 

 ระยะทางในการเบรก คอื ระยะทางจากการเริ่ม
เบรกไปจนกระทะรถไม่เกิดการเคลื่อนที่หรือหยุด น่ิง 
สามารถค านวณได ้ดงัสมการที ่(2) 

2

2

V
S

a
=                                  (2) 

โดยที่ a   คอื ความหน่วง (เมตรต่อวนิาท2ี) 
 S   คอื ระยะทางทีใ่ชใ้นการเบรก (เมตร) 

 2.1.3 เวลาในการเบรก 

เวลาในการเบรก คือ เวลาที่ใช้ในการเบรก
จนกระทัง่รถหยุดน่ิงหรอืไม่เกิดการเคลื่อนที่ ซึ่งจะขึ้นอยู่
กบัความเรว็และอตัราหน่วงของรถ สามารถค านวณได ้ดงั
สมการที ่(3) 

V
t

a
=               (3) 

โดยที ่ t    คอื เวลา (วนิาท)ี 

 2.1.4 การควบคมุความเรว็ 

 การควบคุมความเรว็ของรถในงานวจิยัน้ีเป็นการ
ค านวณเชิงเปรยีบเทียบอตัราส่วนระหว่างยานยนต์ขนาด
ใหญ่กับยานยนต์ต้นแบบขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า  
ซึ่ ง เคลื่ อนที่ ด้วยความ เร็ว  15 กิ โล เมตรต่ อชั ว่ โมง  
ที่ความเร็วรอบของมอเตอร์สูงสุดที่ 104 รอบต่อนาที  
ถูกสัง่งานดว้ยไมโครคอนโทลเลอรบ์อรด์ โดยความเรว็ของ
ยานยนตต์น้แบบ สามารถค านวณได ้ดงัสมการที ่(4) 

2

60

r
V RPM

 
=  
 

                  (4) 

โดยที่ r        คอื รศัมขีองลอ้ (เมตร) 
 RPM   คอื ความเรว็รอบของมอเตอร ์(รอบต่อนาท)ี 

เน่ืองจากการควบคุมความเร็วของยานยนต์
ต้นแบบนัน้ จะเป็นการส่งสญัญาณในลกัษณะของมอดูเลต
ความกว้างพลัส์ (Pulse width modulation, PWM) ตัง้แต่  
0 – 100 เปอร์เซ็นของ Duty Cycle (Figure 2) โดยที่ค่า 
Percent duty cycle สามารถค านวณได ้ดงัสมการที ่(5) 

% 100
Pulse

Duty cycle
Period

− =        (5) 

โดยที่ Pulse    คอื ความกวา้งของพลัส ์(วนิาท)ี 
 Period คอื คาบเวลา (วนิาท)ี 
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Figure 2  Characteristics of a pulse signal (Tsai et al., 2023)  

 

 
Figure 3  Prototype vehicle for testing warning systems 

 
2.2 การออกแบบยานยนตต์น้แบบส าหรบังานวจิยั 

 ยานยนต์ที่ใช้ส าหรับการทดสอบจะสร้างจาก
เครื่องพิมพ์สามมิติเพื่อเป็นฐานส าหรับเป็นโครงสร้าง
ต้นแบบพรอ้มตดิตัง้อุปกรณ์และระบบต่าง ๆ ประกอบดว้ย 
2 ส่วน คอื ส่วนที่ 1 ฐานส่วนล่างส าหรบัมอเตอรข์บัเคลื่อน
จ านวน 2 ล้อ มีรศัมีล้อ 3.25 เซนติเมตร และล้อลูกกลิ้ง
จ านวน 1 ลอ้ และสว่นที ่2 ฐานสว่นบน ส าหรบัตดิตัง้ระบบ
ตรวจวดัระยะทางและระบบแจ้งเตือน มิติของรถต้นแบบ
เมื่อรวมทัง้ฐานส่วนบนและส่วนล่างมขีนาดหน้ากว้าง 15 
เซนตเิมตร ยาว 14 เซนตเิมตร สงู 13 เซนตเิมตร (Figure 3) 

2.3 อุปกรณ์ระบบแจง้เตอืนและการวดัระยะทาง 

 ระบบแจง้เตอืนและการวดัระยะเบรกที่ปลอดภยั 
ประกอบดว้ย 5 ส่วน ดงัน้ี ส่วนที่ 1 หลอดไฟแสดงสถานะ 
สเีขยีว สเีหลือง และสแีดง ส่วนที่ 2 ไมโครคอนโทรเลอร์ 
ส่วนที่ 3 บอรด์ขบัมอเตอรแ์บบแยกอสิระ L298N ส่วนที่ 4 
ไลดาร์เซ็นเซอร์ TF-Luna ระยะท าการตรวจวัด 0.2 - 8 
เมตร ขอบเขตภาพ 2 องศา และสว่นที ่5 แบตเตอรี ่(Figure 4) 
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Figure 4  Block diagram of a prototype vehicle 
 
2.4 การท างานของระบบแจง้เตอืนและการวดัระยะทาง 

หลกัการท างานของระบบ ประกอบด้วย 2 ส่วน 
คอื ส่วนที่ 1 ระบบตรวจวดัระยะทาง (Distance detection 
system) งานวิจยัน้ีใช้ไลดาร์ เน่ืองจากมีความแม่นย าใน
การวดัระยะด้วยหลกัการสะท้อนของแสงเลเซอร์เมื่อไป
กระทบกบัวตัถุโดยการวดัระยะเวลาการเคลื่อนที่ของแสง 
ซึ่งจะมีความรวดเร็วในการวดัสูงกว่าวิธีการวดัระยะทาง
ด้วยวธิอีื่น ๆ และส่วนที่ 2 ระบบแจ้งเตือนระยะปลอดภยั 
(Safety distance notification system) ในสว่นน้ีจะน าขอ้มูล
ที่ได้จากไลดาร์มาก าหนดระยะที่ใช้ในการแจ้งเตือนด้วย
การเขียนโปรแกรมในไมโครคอนโทรลเลอร์ (Arduino) 
พร้อมกบัการแสดงผลด้วยหลอดไฟสเีขยีว สเีหลือง สสี้ม 
และสแีดง 

ส่วนท่ี 1 ระบบตรวจวดัระยะทางจะวดัระยะห่าง
ระหว่างไลดาร์เซ็นเซอร์และวัตถุแล้วส่งข้อมูล ไปยัง
ไมโครคอนโทรเลอร ์เพื่อท าหน้าที่ประมวลผลขอ้มูลในการ

สัง่ควบคุมบอร์ดขบัเคลื่อนมอเตอร์ และหลอดไฟแสดง
สถานะ ส าหรบัแจ้งเตือนระยะปลอดภยัตามโซนต่าง ๆ ที่
ได้ออกแบบไว้ ในส่วนน้ีจะออกแบบให้ยานยนต์ต้นแบบมี
ความเรว็สงูสดุที ่15 กโิลเมตรต่อชัว่โมง 

ส่วนท่ี 2 ระบบแจ้งเตือนระยะปลอดภยั จะแบ่ง
ออกเป็น 4 โซน ประกอบไปด้วย โซนที่ 1 ระยะปลอดภยั 
(Safety Zone) คือ ช่วงระยะห่างระหว่างไลดาร์กับวัตถุ
มากกว่า 700 เซนติเมตร โซนที่ 2 ระยะระวงั (Warning 
Zone) เป็นโซนที่แจง้เตอืนเมื่อระยะห่างของรถต้นแบบกบั
วตัถุอยู่ในช่วง 250 – 700 เซนตเิมตร โซนที่ 3 ระยะเบรก 
(Braking Zone) โซนระยะเบรก เป็นเขตแจ้งเตือนเมื่อ
ระยะหา่งรถตน้แบบดบัวตัถุอยูใ่นช่วง 25 - 250 เซนตเิมตร 
เพื่อเบรกชะลอความเร็วรถ และโซนที่  4 ระยะหยุด 
(Stopping Zone) โซนน้ีจะแจง้เตอืนเมื่อระยะห่างน้อยกว่า 
25 เซนติเมตร เพื่อสัง่การให้รถต้นแบบหยุดการเคลื่อนที่ 
แสดงแผนผงัการท างานของระบบ (Figure 5)
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Figure 5  Working diagram of distance detection and safety distance warning system 
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3. ผลการวิจยัและวิจารณ์ผล 

การทดลองจะควบคุมให้รถต้นแบบวิ่ง เ ป็น
เส้นตรงเป็นระยะทางมากว่า 700 เซนติเมตร เพื่อวดัและ
เกบ็ขอ้มูลของระยะห่างจากวตัถุ ความเรว็ตวัรถ พรอ้มกบั
การแสดงสถานะไฟแจง้เตอืนเมื่อยานยนตต์้นแบบเคลื่อนที่
ผา่นโซนต่าง ๆ (Vasile et al., 2021) (Figure 6) 

ในสว่นน้ีจะท าการทดสอบ 3 ครัง้ เพื่อหาคา่เฉลี่ย
ของการวดัระยะทางจากไลดารส์ าหรบัใช้เป็นขอ้มูลอ้างอิง
การเขยีนโปรแกรมควบคุมการท างานของระบบภายในตวั
ยานยนต์ต้นแบบ (Popa et al., 2022) (Figure 7 – 9) ที่
เป็นผลของการทดสอบในแต่ละครัง้
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Figure 6  Design of safety warning and distance measurement system 
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Figure 7  Experiment 1: Relationship between distance and time in various zones 
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Figure 8  Experiment 2: Relationship between distance and time in different zones 
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Figure 9  Experiment 3: Relationship between distance and time in different zones 

 
จาก Figure 7-9 แสดงความสัมพันธ์ระหว่าง

ระยะหา่งของวตัถุดา้นหน้ายานยนตต์้นแบบกบัเวลาในการ
เคลื่อนที่ผ่านโซนต่าง ๆ ด้วยความเร็ว 15 กิโลเมตรต่อ
ชัว่โมง พร้อมการแจ้งเตือนสถานะของหลอดไฟ LED ซึ่ง
แบ่งออกเป็น 3 สถานะ ได้แก่ สถานะไฟสีเขียว (ระยะ
ปลอดภยั) สถานะไฟสเีหลือง (ระยะระวงั) และสถานะไฟ 
สแีดง (ระยะเบรก)  จากการทดสอบทัง้ 3 ครัง้พบว่า ระบบ

การแจ้งเตือนด้วยหลอดไฟ LED สามารถท างานได้อย่าง
ถูกตอ้งและรวดเรว็โดยไมเ่กดิความผดิพลาด เมื่อท างานวดั
ระยะจากไลดาร์ในแต่ละโซน พบว่า ที่โซนสเีขยีวสถานะ 
ไฟ LED สีเขียวจะสว่างจนถึงระยะห่างจากวตัถุ 767.67 
เซนตเิมตร และจะเปลี่ยนสถานะไฟ LED เป็นสเีหลอืงเมื่อ
ยานยนตเ์ขา้ใกลว้ตัถุดา้นหน้าในระยะ 593 เซนตเิมตร และ
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จะเปลี่ยนสถานะไฟ LED เป็นสแีดง เมื่อยานยนต์เข้าใกล้
วตัถุดา้นหน้าในระยะ 237.67 เซนตเิมตร ตามล าดบั  

จากการทดสอบเมื่อน าขอ้มูลเฉพาะระยะหา่งจาก
วัตถุด้านหน้ายานยนต์ต้นแบบมาพล็อตกราฟแสดง
ความสัมพันธ์ระหว่างระยะห่างระหว่างวัตถุกับเวลา  
ที่ความเร็ว 15 กิโลเมตรต่อชัว่โมง เพื่อมาใช้เป็นข้อมูล 
ในการค านวณหาความหน่วงทีใ่ชใ้นการเบรกมอเตอรไ์ฟฟ้า
ของยานยนตต์น้แบบ (Vaibhav et al., 2022) (Figure 10) 

จาก Figure 10 เมื่อน าผลระยะห่างระหว่างวตัถุ
ดา้นหน้ายานยนตต์้นแบบทัง้ 3 ครัง้มาท าการเปรยีบเทียบกนั 

โดยยานยนต์ไฟฟ้าจะใช้เวลาอยู่ในโซนสีเหลือง (ระยะ
ระวงั) ประมาณ 20 วนิาท ีและอยูใ่นโซนสแีดง (ระยะเบรก) 
ก่อนเกดิการชนกบัวตัถุดา้นหน้าตวัรถ ประมาณ 10 วนิาท ี
ในส่วนน้ีได้ออกแบบให้ยานยนต์เริ่มเบรกตัง้แต่โซน 
สเีหลอืง ซึง่จะมเีวลาในการเบรกที ่20 วนิาท ีสามารถน ามา
ค านวณหาความหน่วงได้ 0.524 เมตรต่อวินาที2 โดยค่า
ความหน่วงน้ีไดร้บัการประมวลผลโดยไมโครคอนโทลเลอร ์
ซึ่งอยู่กับความเร็วของยานยนต์ที่ใช้ ส าหรบังานวิจ ัยน้ี 
ทุกการทดสอบจะใชค้วามเรว็คงทีท่ี ่15 กโิลเมตรต่อชัว่โมง 
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Figure 10  Relationship between distance and time 
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Figure 11  Relationship between distance and time 
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จาก  Figure 11  จะ เห็นได้ว่ า เมื่ อ เ ริ่ม เบ รก 
ยานยนต์ต้นแบบด้วยความหน่วง 0.524 เมตรต่อวินาที2  
จะสามารถหยุดรถได้ที่ 20 วนิาที โดยเริม่เบรกที่วินาทีที่ 
52 ไปจนถึงวนิาทีที่ 72 ซึ่งเป็นต าแหน่งที่รถหยุดน่ิง และ
ไม่เกิดการชนกบัวตัถุด้านหน้า ในการทดสอบระบบเบรก
ของการทดลองน้ีผลที่ได้เป็นไปตามที่ออกแบบไว้โดยไม่
เกิดการชน และเมื่อค านวณหาค่าความคลาดเคลื่อนของ
การเบรกของการทดสอบทั ้ง  3 ครัง้  จะมีค่ าความ
คลาดเคลื่อนอยู่ที่ 5.77 เปอร์เซ็นต์ ซึ่งเป็นค่าที่ยอมรบัได้
ส าหรบัการทดสอบน้ี 

4. สรปุ  

จากผลการทดสอบสรุปได้ว่าเทคโนโลยีไลดาร์
สามารถน ามาประยุกต์ ใช้กบัการท างานของระบบเบรก
ของยานยนต์ได ้โดยการทดสอบการท างานของระบบการ
แจง้เตอืนและระบบเบรกสามารถท างานไดต้ามเงื่อนไขทัง้ 
3 ครัง้ โดยมีความคลาดเคลื่อนในการเบรกอยู่ที่ 5.77 % 
จากระยะที่ก าหนดไว้จากการค านวณ ซึ่งเป็นค่าที่ยอมรบั
ไดไ้ม่ก่อให้เกิดอุบตัิเหตุต่อผูข้บัขี ่ส าหรบัปัจจยัที่ส่งผลต่อ
ความคลาดเคลื่อนของค่าที่ก าหนดไว้และผลลัพธ์ เช่น 
สภาพแวดล้อม พืน้ผวิของวตัถุ ก าลงัขบัของมอเตอร ์และ
ขนาดล าแสงของไลดาร ์เป็นต้น ทัง้น้ีการออกแบบดงักล่าว
สามารถน าไปประยุกต์ใช้กบัยานยนต์อัตโนมตัิที่มีขนาด
ใหญ่ขึน้ได ้
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