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บทคดัย่อ 
ในงานวิจยันี้จะท าการศึกษาสร้างเครื่องบันทึกสภาพการขบัขี่

รถบรรทุกโดยจะท าการบนัทกึพฤติกรรมการขบั และตรวจจบัควบคุม
ความเรว็ไมใ่หเ้กนิทีต่ ัง้ไว ้และตรวจจบัระยะห่างระหว่างรถคนัขา้งหน้า 
โดยเซน็เซอรส์องระบบคอื อลัตรา้โซนิกและระบบอนิฟาเรด โดยไดร้บั 
ข้อมูลจากเซ็นเตอร์ วดัปริมาณการเหยียบค้นเร่ง การเหยียบเบรค 
ความเรว็รอบเครื่องยนต์ ความเรว็รถโดยเซ็นเซอร์ทีต่ิดตัง้เขา้ไปใหม่
การติดตัง้ใหม่โดยมคีวามควาดหวงัว่าขอ้มูลที่ได้จากเครื่องบนัทกึจะ
สามารถน ากลบัมาวิเคราะห์เพื่อใช้ในการแก้ไขปรบัปรุงการใช้งาน
รถบรรทุก ไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ 

 
1. บทน า 
 บรษิัทผู้ประกอบการที่ให้บรกิารขนส่งเมื่อรถออกจากบรษิัทไป
แลว้กไ็มส่ามารถทราบไดเ้ลยว่าผูข้บัขีใ่ชง้านรถเป็นอย่างไร บ่อยครัง้ที่
รถมีปญัหาเสียก่อนก าหนดซ่อม บ่อยครัง้ท าให้ค่าใช้จ่ายที่บริษัท
สูญเสียไปกบัการบ ารุงร ักษารถซึ่งสาเหตุที่ท าให้รถเสียนัน้มีหลาย
สาเหตุ โดยส่วนใหญ่ผูข้บัไม่สนใจการขบัซึ่งบางครัง้เกดิความประมาท
จนเกดิอุบตัเิหตุ เมือ่ประสบอุบตัเิหตุรถบรรทุกกม็กัจะเป็นผูผ้ดิทุกครัง้ 
หากมีระบบที่สามารถบันทึกสภาพการใช้งานรถบรรทุก เราก็จะ
สามารถรบัรู้ได้ว่า ผู้ขบัขี่ใช้งานรถเป็นอย่างไร หรือมกีารออกนอก
เส้นทางหรอืไม่ ปรมิาณรูปแบบของขอ้มูลที่สามารถน ามาวเิคราะห์ดู
พฤตกิรรมของผูข้บัขีไ่ดง้่ายนัน้ อยู่ในรูปแบบกราฟแสดงความสมัพนัธ์
กบัเวลา โดยอา้งองิขอ้มลูงานวจิยั 
 
Toronros [11] ไดท้ าการศกึษาการทดสอบหาค่า Reaction Time โดย
ใชเ้ครือ่งมอืทดสอบในหอ้งทดลองซึ่งจ าลองเป็นหอ้งคนขบัรถเพื่อหาค่า
ดงักล่าว การทดสอบวดัค่าโดยไม่มกีารเคลื่อนไหวเหมอืนการขบัขีจ่รงิ 
อุปกรณ์ที่ประดิษฐ์ขึ้นนัน้ใช้แสงไฟสว่างเป็นเวลาเริ่มต้นการจัดค่า
จนกระทัง่ผูท้ดสอบใชเ้ทา้แตะเบรคโดยจะมแีสงสว่างขึน้จงึสิน้สุดการวดั

เวลาดงักล่าว จากการศกึษาพบว่า Reaction Time ทีว่ดัไดอ้ยู่ระหว่าง 
0.45 ถึง 0.60 วินาที ซึ่งการทดสอบดังกล่าวไม่สามารถทราบถึง
ผลกระทบของปจัจยัต่างๆ ซึง่ไมส่ามารถไปใชจ้รงิได ้

ววิฒัน์  สุทธวิภิากร (15) ไดศ้กึษาผลกระทบของแอลกอฮอลใ์นผู้
ขบัขีท่ีม่ต่ีออุบตัเิหตุในประเทศไทย จากการศกึษาพบว่าผูข้บัขีท่ ีม่ ี
ปรมิาณแอลกอฮอลใ์นเลอืดรอ้ยละ 50 ถงึ 80 มลิลกิรมัต่อ 100 
มลิลกิรมัส่งผลท าใหเ้พิม่อตัราเสีย่งต่อการเกดิอุบตัเิหตุ 3.3 ถงึ 4 เท่า 
เมือ่เทยีบกบัผูข้บัขีป่กตทิีไ่มไ่ดด้ืม่และโดยเฉลีย่ผูข้บัขีใ่นประเทศรอ้ยละ 
8.65 จะมปีรมิาณแอลกอฮอลม์ากกว่าทีก่ฎหมายก าหนด ซึ่งตาม
กฎหมายไดก้ าหนดปรมิาณไดไ้มเ่กนิ 50 มลิลกิรมั ต่อ 100 มลิลกิรมั 

 
2.การออกแบบสร้างและทดลอง 

2.1 ระบบเซน็เซอร ์
 2.1.1 วดัปรมิาณการเหยยีบคนัเร่งโดยน าอุปกรณ์

เปลีย่นแปลงค่าความตา้นทานตามระยะทางจะถูกน าไป ตดิตัง้หลงั
คนัเร่ง (โฟเทนชโิอมเิตอร)์ 

 2.1.2 วดัอตัราการเหยยีบเบรคน าอุปกรณ์เปลีย่นแปลงค่า
ความตา้นทานตามระยะทาง (โฟเทนธโิอมเิตอร)์ 

 2.1.3 วดัความเรว็รถบนัทกึโดยตวงจากสญัญาณทีถู่กตดิตัง้
ทีแ่ผงวงจรหน้าปดัรถโดยปจัจุบนัรปูแบบสญัญาณจะเป็นระบบไฟฟ้า

แลว้ทัง้สิน้ 
 2.1.4 วดัระยะห่างของรถคนัขา้งหน้า แบ่งการท างานเป็น

สองระบบ คอื ระยะไกลจะใชอ้า้งองิจากอลัตรา้โซนิกในระบบ 3-8 เมตร 
และระบบ อนิฟาเรดจะถูกน ามาใชใ้นระยะ 20 – 300 ซ.ม. 

2.2 ระบบบนัทึกภาพวีดีโอ 
จะใชก้ลอ้งอนิฟาเรดตดิตัง้ทีบ่รเิวณหลงักระจกหน้าและระบบ

บนัทกึใชเ้ครือ่งเล่ยวดีดีอเทป 2 เครือ่งโดยทัง้สองเครือ่งจะควบคุมการ
ท างานโดยไมโครคอนโทรลเลอร ์ โดยเมือ่มกีารสัง่ใหบ้นัทกึจะเริม่ ท า
การบนัทกึ และเมือ่มว้นเทปเครือ่งแรกหมดเครือ่งทีส่องจะบนัทกึต่อ
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อตัโนมตัจินกว่าจะมกีารสัง่ยกเลกิการบนัทกึ โดยจ านวนเวลาการ
บนัทกึ โดยทีร่วมทัง้ 2 มว้นจะไดถ้งึ 4 ชิน้ 

2.3 ระบบบนัทึกข้อมลู 
 2.3.1 ขอ้มลูทีเ่ลอืกบนัทกึคอืวดัประมาณการเหยยีบคนัเร่ง

และอตัราการเหยยีบเบรกความเรว็รถ ความเรว็รอบเครือ่ง เพือ่
ประโยชน์ในการตรวจดกูารตดิเครือ่งยนต์ว่าเมือ่มกีารจอด รถนานๆ 
แต่ไมไ่ดด้บัเครือ่งโดยขอ้มลูทัง้หมดจะบนัทกึในหน่วยความจ าขนาด 32 
MB ชนิด compact Flash โดยสามารถบนัทกึอย่างต่อเนื่องโดยมอีตัรา
การบนัทกึ 53/Record โดยใน 1 นาทจีะบนัทกึ 12 ครัง้ ไดน้าน 168 
ชัว่โมง หรอื 7 วนั 

 2.3.2 ระบบควบคุมความเรว็รถบนัทกึทุกคนัจะมรีะบบขอบ
เบรกเป็นระบบที ่ ท าใหเ้ครือ่งยนต์ลดก าลงัลงอย่างรวดเรว็ โดยทีไ่ม่
ส่งผลอนัตรายต่อเครือ่งยนต์ ท าใหเ้มือ่รถวิง่มาดว้ยความเรว็ โดยล าพงั
เบรกไมส่ามารถควบคุมไดด้นีกัเนื่องดว้ยสภาพของน ้าหนกัของตวัรถที่
สรา้งความเฉี่อยทีส่งูขอ้ก าหนดการขบัขีข่องรถบรรทุกอยู่ที ่ 60กม./ชม. 
แต่บางครัง้ ผูข้บัขีม่กัจะไมป่ฏบิตัติามโดยระบบควบคุมจะไปท าการ
ตรวจจบัขอ้มลูความเรว็รถ เมือ่รถมคีวามเร็วเกนิกว่าทีก่ าหนดนานเกนิ

ก าหนดระบบควบคุมจะส่งสญัญาณไปสัง่ใหช้อ้บเบรกท างานทนัท ี
เพือ่ใหค้วามเรว็ลดลงในระดบัทีค่วบคมุได ้

2.4 ระบบประมวลตรวจจบัระยะห่างเพ่ือบน้ทึก วีดีโอ 
ระบบนี้จะตรวจขอ้มลูระยะห่างของทัง้สองเซน็เตอร ์ โดยเมือ่รถ

เขา้ใกลร้ถคนัขา้งหน้าในระยะ 8 เมตรลงไปอตัราโซนิกสจ์ะส่งคลืน่มา
ตรวจระยะทางว่าอยู่ในระยะทีจ่ะเกนิก าหนดหรอืไม ่โดยในกรณทีีร่ถคนั
ขา้งหน้า ถอยหลงัเขา้มาในระยะทีก่ าหนดระบบประมวลตรวจจบัจะส่ง
สญัญาณไปยงัหน่วยควบคุมการบนัทกึภาพใหท้ าการบนัทกึและเมือ่รถ
คนัขา้งหน้าถอยมาในระยะต ่ากว่า 150 ซม. ซึง่อยู่ในรศัมกีารตรวจจบั
ของเซน็เซอรอ์นิฟาเรดจะส่งสญัญาณเตอืนผูข้บัและบบีแตรเตอืนรถคนั
ขา้งหน้าโดยหากมกีารชนเกดิขึน้ ระบบบนัทกึภาพจะยงัคงบนัทกึต่อไป
อกี 20 นาท ี โดยรบัรูก้ารชนจากเซน็เซอรก์ารกระแทก โดยไดอะแกรม
ของระบบแสดงในรปูที ่ 1 

 

 
 
 
 

 
2.5 โปรแกรมถ่ายข้อมลูการบนัทึก 
ขอ้มลูทีบ่นัทกึไดส้ามารถดงัขอ้มลูลงไปคอมพวิเตอร ์ โดยพฒันา

ดว้ยโปรแกรม VBA ใน Exce l l  ในการดงึขอ้มลูและแสดงขอ้มลูโดย
โปรแกรม Excell มฟีงักช์นั ในการจดัการกบัขอ้มลูในเชงิกราฟไดอ้ย่าง
สมบรูณ์ โดยรปูหน้าจอโปรแกรม แสดงในรปูที ่ 2 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
3. การติดตัง้ใช้งาน 

ในการตดิตัง้ใชง้านพบว่าปญัหาทีเ่กดิขึน้นัน้มาจากรถบรรทุกแต่
ละคนันัน้ทสีภาพภายในและแผงวงจรทีต่่างกนัท าใหต้อ้งเสยีเวลาในการ
หาสายสญัญาณทีต่อ้งใชย้ากและการตดิตัง้เซน็เซอรจ์ด้การเหยยีบ

คนัเร่งและเบรกกไ็มม่คีวามสะดวก เพราะแตะละคนัจะมรีปูแบบ ต่างกนั 
ไปแลว้แต่ยีห่อ้รถ 

 
4. ทดลองบนัทึกใช้งานและดึงข้อมลูแสดงผลบนคอมพิวเตอร ์

จากการทดลองเกบ็ขอ้มลูความเรว็รถเป็นเวลา 1 ชม. และน า
ขอ้มลูมาแสดงเป็นกราฟ โดยโปรแกรม E x c e l l  ไดผ้ลสภาวะอย่าง
ชดัเจนดงัแสดงในรปูที ่ 3 

 

VDO PROCESS

RECORD DATA

DISTANCE CONTROL

RPM

SPEED

SHOP BRAKE

VDO RECORD
UNIT

LAMP

COMPUTER

SPEED K

BRAKE

INFARED

ULTRA SONIC
 

 
 
 
 
 
 
 



5. สรุปล าดบัการใชง้าน 
ในการใชง้านในสภาพการจรงิใชไ้ด ้ โดยล าดบัตามผงัดงันี้ 

 
เร่ิมเปิดระบบ

ระบบเร่ิมท าการบันทกึ

รถเข้าบริษทัNo

Yes

โหลดข้อมูลลงคอมพิวเตอร์

แปลงข้อมูลเป็นกราฟ

วเิศราห์ข้อมูลและสรุป

พิจารณาพนักงาน

ประเมิน อบรมพนักงานขบัรถ

จบกระบวนการ

ผ๋าน

ไม่ผา่น
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