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บทคดัย่อ 
 บทความนี้น าเสนอรถไฟต้นแบบไรค้นขบั เป็นการประยุกต์ใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์มาควบคุมการเคลื่อนที่รถไฟไร้คนขบั โดยการ
น าเอาหลกัการท างานของลฟิต์แนวนอนมาประยุกต์ใชเ้พื่อใหร้ถไฟฟ้า
สามารถควบคุมการท างานไดโ้ดยตรงจากผูโ้ดยสาร ศูนย์ควบคุมโดย
โดยอาศัยการบอกต าแหน่ง และการควบคุมการส่งถ่ายข้อมูลแบบ
แพ็คเกจด้วยระบบจพีีอาร์เอส(GPRS) เพื่อควบคุมและสื่อสารข้อมูล
ระหว่างตวัรถและศนูยค์วบคุม ผลจากการท าโครงการวจิยัชิน้นี้ท าใหไ้ด ้
รถไฟฟ้ารางเดีย่วต้นแบบชนิด 4 ลอ้ 4 ทีน่ัง่ขบัเคลื่อนโดยใชอ้นิดกัชัน่
มอเตอร์และชุดเกยีร์ต่อเขา้กบัเพลาขบัเคลื่อนโดยตรง โดยการส่งจ่าย
พลังงานไฟฟ้าด้วยรางที่สามพร้อมทัง้ระบบไฟฟ้าส ารองจากเซลล์
แสงอาทิตย์ ทัง้นี้สมารถรบัน ้าหนักได้ไม่เกิน 500 กโิลกรมั เคลื่อน
เคลื่อนที่ไปยงัจุดหมายที่ระบุไว้แบบสถานีต่อสถานี ด้วยความเร็ว
ประมาณ 20 กิโลเมตร/ชัว่โมง ผลจาการทดสอบประสิทธิภาพ
โครงงานวจิยัพบว่ารถไฟต้นแบบนี้สามารถเคลื่อนที่ไปยงัต าแหน่งที่
ตอ้งการ ทัง้สามารถส่งถ่ายขอ้มลูต าแหน่งรถ  การควบคุมจากศูนย์และ
จากผู้โดยสาร มายงัศูนย์ควบคุมตามต้องการได้ทันทีเมื่อเกิดกรณี
ฉุกเฉนิ  
 
ค าส าคญั: รถไฟ, จพีอีารเ์อส , เซลลแ์สงอาทติย ์
 
Abstract 
 This article is presented for the design and building of 
miniature automatic guiden train The project is implemented by 
the horigoutal elevator control. Using microcontroller and  GPRS 
remote control. The vehicle can be controlled by either from the 
control center or a commuter  in care of emergency or refection 
of a train station The project composs of a miniature 4 seat train 
vechicle is driven by an inverter AC Drive Electrical utility of the 
train is supplied from  the third rail beueath the train model. The 
train model of the project is about 500 kg of customer weight 
which speed up to 20 kg/hr. 
 The results show that the train can work property in both 
normal care and emergency care. 
 
Keywords: Automatic guided train , GPRS , Solar Cell 

 
1. ค าน า 
 เนื่องจากปจัจุบนัการเดนิทางเป็นส่วนหนึ่งในชวีติประจ าวนัซึ่ง
หนีไมพ่น้ในเรือ่งของการจราจร รปูแบบการเดนิทางส่วนใหญ่ทีน่ ามาใช้
คอื รถยนต์ส่วนตวั รถยนต์โดยสารสาธารณ และรถไฟลอยฟ้า แมว้่าจะ
มกีารน าเอาเทคโนโลยเีขา้มาช่วยในการเดนิทาง แก้ปญัหาการจราจร
ติดขดั  การขยายเส้นทางของรถไฟลอยฟ้า ซึ่งเทคโนโลยทีี่มอียู่ถูก
จ ากดัใหอ้ยู่ภายในตวัเมอืงหลวง แต่ตามหวัเมอืงส าคญัยงัพบปญัหาใน
เรือ่งของการจราจร การเดนิทางและการเชื่อมต่อกบัระบบโดยสารหลกั
ซึ่งไม่สามารถเดนิทางไปยงัจุดหมายไดท้นัท ีดงันัน้จงึมแีนวความคดิ
และตอ้งการศกึษาวจิยัรถไฟฟ้ารางเดีย่วซึ่งเป็นรถไฟฟ้าขนาดเลก็คาด
ว่าน าไปพฒันาเพีอ่จะน าไปใชใ้นอนาคต ทัง้ในสถานทีท่ีม่ผีูโ้ดยสารไม่
หนาแน่นนัก เนื่องจากมีขนาดเล็กและมีอัตราการลงทุนต ่า และมี
โครงสรา้งทัง้ตวัรถและฐานล่างของรางไม่ซบัซ้อน รถไฟฟ้าเคลื่อนทีไ่ป
ยงัจุดหมายปลายทางได้โดยการควบคุมจากศูนย์หรอืจากผู้โดยสาร 
โดยทีจ่ะส่งขอ้มลูและต าแหน่งตวัรถกลบัไปยงัสถานีควบคุมดว้ยระบบ 
GPRS เพือ่ใหท้ราบสถานะ ต าแหน่งของตวัรถ  
 
2. ทฤษฎีพืน้ฐาน 
2.1 รถไฟฟ้าชนิดไร้คนขบั แบบขบัเคล่ือนด้วยล้อ 
 งานวจิยันี้เป็นการประยุกต์หลกัการควบคุมลฟิท์ในแนวนอน
เพื่อควบคุมรถไฟฟ้าให้หยุดตามสถานีที่ต้องการได้ นอกจากนี้ยงัได้
ประยุกต์การสื่อสารแบบไร้สายด้วยการใช้การ์ดแบบ GPRS เพื่อ
ควบคุมการเดนิรถขณะเกดิสภาวะฉุกเฉนิอกีดว้ย 
 2.1.1 มอเตอร ์

                   

           R

Cd =

 
ภาพที ่1. โครงสรา้งอย่างงา่ยของตวัรถในโครงการ 

 รถไฟฟ้าในโครงการใช้ขบัเคลื่อนดว้ยลอ้ดงัรูปที ่1 โดยการใช้
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัและชุดเกยีร์จ านวน 1 ชุดเป็นตวัขบัเคลื่อน 
ตดิตัง้ทีด่า้นหลงัตวัรถตรงส่วนของฐานเพื่อใหร้บัน ้าหนักไดอ้ย่างสมดุล 
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โดยมอเตอร์และชุดเกียร์จะติดตัง้อยู่ในแนวกึ่งกลางเพื่อท าให้เกิด
ประสทิธภิาพการท างานขบัเคลือ่นทีด่ ี 
 ขนาดมอเตอรท์ีใ่ชใ้นการขบัเคลือ่น สามารถค านวณหาไดด้งันี้ 

r r
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2
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เมือ่  F   เป็น แรงขบัเคลือ่นตวัรถ 

r
R   เป็น แรงตา้นการขบัเคลือ่นจากน ้าหนกัรถ 

 
a

R   เป็น แรงตา้นการขบัเคลือ่นทางพลศาสตร ์
W   เป็น น ้าหนกัรถยนต ์

d
C  สมัประสทิธแิรงฉุดอากาศ เท่ากบั 0.29. 

r
K   สมัประสทิธภิาพแรงตา้นการหมนุของลอ้ เท่ากบั 0.012   

t   ประสทิธภิาพการส่งก าลงั = 85 % 
 r   รศัมยีางรถยนต์ เท่ากบั 0.14 ม. 

A   พืน้ทีห่น้าตดัรถยนต์  0.8WH  
H  ความสงูของตวัรถ 

  ความหนาแน่นของอากาศ 3

1.18 /kg m  
v  อตัราความเรว็รถยนต์ = 5.56 / secm  

ทัง้นี้ 
.

w
P F v  เป็นค่าก าลงัทีใ่ชข้บัเคลือ่นทีล่อ้  

  X  100
m w t

P P   เป็นค่าก าลงัพกิดัของมอเตอรไ์ฟฟ้า 

     X 100 .
m w t g

T T i  เป็นค่าแรงบดิของมอเตอร ์  

.
w

T F r  เป็นค่าแรงบดิทีล่อ้รถ และ   

1 : 7.5
g

i   เป็นค่าอตัราทดของเกยีร ์   

 ซึ่งในโครงการ ตัวรถจะมีน ้าหนักรวม 500 .kg ก าหนดให้
ความเรว็รถอยู่ที ่20 . / .km hr และใชล้อ้ทีม่รีศัมยีางเท่ากบั 0.14 เมตร 
ท าให้ต้องเลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้าในการขับเคลื่อนที่พิกัด 2 .kW

โดยประมาณ 

 2.1.2 ลอ้รถ 

 ฐานของรถไฟฟ้าในโครงงาน จะรองรบัดว้ยลอ้ยางเพื่อรองรบั
แรงกระแทกและเพิม่ประสทิธภิาพในการเคลื่อนทีข่องตวัรถและการยดึ
เกาะ เนื่องจากลอ้ยางจะมหีน้าสมัผสัของลอ้ช่วยเพิม่ประสทิธภิาในการ
ยดึเกาะและลดค่าแรงสัน่สะเทอืนทีก่ระท าต่อตวัรถ 

 2.1.3 รปูแบบพลงังาน 

 รปูแบบพลงังานไฟฟ้าทีใ่ชใ้นรถไฟฟ้าควรอยู่ในสภาวะเสถยีร 
ดงันัน้ในโครงงานจงึมกีารส่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลบัจากระบบไฟฟ้าหลกั 
เขา้สู่ตวัรถไฟฟ้าผ่านรางทีส่าม ซึ่งเป็นทางเดนิของระบบไฟฟ้าทีอ่ยู่ใต้
(ตอนกลาง)ตวัรถ อย่างไรกต็ามในสภาวะฉุกเฉิน ระบบไฟฟ้าหลกัอาจ
เกิดอาการขาดตอน ท าให้รถไฟฟ้าท างานไม่ปกติได้ รถไฟฟ้าควร
สามารถขบัเคลือ่นในสภาวะนี้ไดด้ว้ยแหล่งจ่ายไฟส ารอง (เช่นแบตเตอ
รี) ดังนัน้ในโครงการจึงเลือกใช้ระบบการขบัเคลื่อนมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสสลบัแบบ AC Inverter Drive ทีส่ามารถขบัมอเตอร์ไดท้ัง้การ
แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลบัและไฟฟ้ากระแสตรง 
 
 

2.2 หลกัการขบัเล่ือนด้วยมอเตอรไ์ฟฟ้า 

 ชุดตน้ก าลงัทีใ่ชก้ารขบัเคลือ่นรถไฟฟ้าในโครงการเป็นมอเตอร์
ไฟฟ้ากระแสสลบั ซึ่งสามารถควบคุมความเร็วและแรงบิดขาแกของ
มอเตอร์ได้โดยการประยุกต์ใฃก้บัระบบแปลงผนัก าลงัไฟฟ้าแบบวงจร
อนิเวอรเ์ตอร ์ซึง่จะไดก้ล่าวถงึในหวัขอ้ถดัไป 

 2.2.1 หลกัการพืน้ฐาน 

 มอเตอร์ไฟฟ้าและชุดเกยีร์เป็นส่วนประกอบที่มนี ้ าหนักมาก 
จ าเป็นต้องกระจายน ้ าหนักให้เกิดความเหมาะสมมากที่สุด ในการ
ออกแบบจะใช้มอเตอร์และชุดเกยีร์ในการขบัเคลื่อน 1 ชุด เป็นตัว
ขบัเคลื่อนให้ตวัรถเคลื่อนที่ไปขา้งหรือถอยหลงั การวางต าแหน่งของ
ชุดตน้ก าลงัขบัเคลื่อนจะวางไวท้างดา้นหลงัก่อนถงึเพลาขบั เพื่อใหต้วั
แกนเพลาสามารถยดึกบัชุดเกยีรไ์ดโ้ดยตรง 

 2.2.2 การควบคุมทศิทาง 

 เนื่องจากมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัทีใ่ชเ้ป็นตวัขบัเคลื่อน เป็น
อุปกรณ์ที่ง่ายต่อการควบคุมทิศทางการหมุน ดงันั ้นในการควบคุม
มอเตอร์ดงักล่าวสามารถจ่ายกระแสไฟฟ้าให้มอเตอร์หมุนได้โดยตรง
และถ้าต้องการให้มอเตอร์กลบัทศิทางการหมุนสามารถท าไดโ้ดยการ
สลบัสายแหล่งจ่ายกระแสไฟฟ้าเพยีงคู่ใดคู่หนึ่งเท่านัน้ ยกตวัอย่างเช่น 
เมื่อจ่ายกระแสไฟฟ้าตรงเฟสมอเตอร์จะท างานในลักษณะตามเข็ม
นาฬิกา เมือ่ต้องการใหม้อเตอร์หมุนกลบัทางท าไดโ้ดยการสลบัคู่ของ
สายไฟเพยีง 1 คู่ มอเตอร์จะหมุนกลบัทางในลกัษณะหมุนทวนเขม็
นาฬกิา  

 
ภาพที ่2 การควบคุมทศิทางการเคลือ่นทีข่องมอเตอรแ์ละลอ้ 

  
2.2.3 การควบคุมความเรว็มอเตอร ์
  การควบคุมความเรว็ของมอเตอรม์หีลายวธิ ีซึง่แต่ละวธิี
สามารถน ามาควบคุมความเรว็ของมอเตอรไ์ดท้ัง้สิน้ ในงานวจิยัชิน้นี้ได้
เลอืกใชก้ารควบคุมความเรว็ดว้ยอนิเวอรเ์ตอรแ์บบ VVVF(Variable 
Voltage – Variable Frequency)เนื่องอินเวอร์เตอร์ที่ใช้ในการควบคมุ
มอเตอร์เหน่ียวน าจะต้องสามารถเปลี่ยนแปลงแรงดนัและความถ่ีซึ่งจะ
ท าหน้าที่เช่ือมโยงระหวา่งระบบจา่ยไฟและมอเตอร์ ดงันัน้อินเวอร์เตอร์ที่
ดีต้องมีคณุสมบตัิพืน้ฐานที่สอดคล้องกบัความต้องการของมอเตอร์
ดงัตอ่ไปนี ้
 1.สามารถที่จะปรับความถ่ีได้เป็นสดัสว่นกบัความเร็วรอบที่ต้องการ 
 2.สามารถปรับแรงดนัเอาท์พทุเพ่ือรักษาอตัราสว่นแรงดนัตอ่ความถ่ี 
(V/f ) ให้คงที่ตลอดชว่งแรงบิดคงทีต่ามต้องการ 
       3.สามารถจา่ยกระแสได้ตามพิกดัที่ความถ่ีใด ๆ ซึง่อยูใ่นชว่งแรงบิด
คงที่ 
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ภาพที ่3 บลอ็กไดอะแกรมระบบอนิเวอรเ์ตอรก์ารขบัเคลือ่นมอเตอร์

เหนี่ยวน า 

2.3 การระบตุ าแหน่งและส่งถ่ายข้อมลู (GPRS) 

 การระบุต าแหน่งและส่งถ่ายขอ้มลู (General Packet Radio 
Service:GPRS) เป็นบริการท่ีผา่นทาง Radio Interface ในระหวา่งผูใ้ชต้น้
ทางและปลายทางไม่ว่าจะเป็นApplication Server หรือแมแ้ต่ตวั
โทรศพัทเ์คล่ือนท่ีเองก็ตามจะถูกแปลงเป็น Packet มี IP Addressก ากบัอยู่
ภายใน ซ่ึงจะไม่เหมือนเดิมท่ีเคยใชก้นั ( เดิมท่ีเคยใชก้นัคือระบบ-Radio 
Frame ท่ีใชใ้นการส่งขอ้มูลเสียงพดูบนระบบ GSM ) 
 GPRS ไม่ไดเ้ป็นลกัษณะท่ีจะสามารถให้บริการไดด้ว้ยตวัของระบบ

เอง แต่ตวัมนัเองเป็นเพียงแค่ Bearer ให้กบั Application ต่างๆ ท่ีตอ้งการ
ใชค้วามเร็วท่ีเพ่ิมมากกวา่ปกติในระบบ GSM ท่ีเคยรองรับอยูเ่ดิมมาก่อน 
และระบบ GPRS จะตอ้งต่อไปยงั Packet Data Network ท่ีเป็น IP 
Network อีกต่อหน่ึง เพ่ือให้สามารถโอนถ่ายขอ้มูลและควบคุมการท างาน
ต่าง ๆ ไดใ้นระยะไกล 

 2.3.1 ชุดควบคุมรับและส่งสญัญาณ 

 ปัจจุบนัชุดโมดูลรับส่งสญัญาณ GPRS มีหลายแบบ แต่ชุดของ
โมดูลจะมีหนา้ท่ีและความสามารถในการท างานแตกต่างกนัออกไป ใน
งานวิจยัไดเ้ลือกใช ้ระบบการส่ือสารไร้สาย โดยโมดูล GSM/GPRSรุ่น 
SIM300CZ เป็นโมดูลส่ือสารระบบ GSM/GPRS ขนาดเล็ก รองรับ
ระบบส่ือสาร GSM ความถ่ี 900/1800/1900MHzสามารถประยกุตใ์ชง้าน
ไดม้ากมายหลายรูปแบบ ไม่วา่จะเป็นการรับส่งสัญญาณแบบ Voice, 
SMS, Data, FAX และยงัรวมถึงการส่ือสารดว้ย Protocol TCP/IP 

 
ภาพท่ี 4 ชุดโมดูลจีพีอาร์เอส (General Packet Radio Service:GPRS) 

2.4 การตรวจจับ และการเข้าออกสถานี 

 ในการตรวจจบัและหยดุการท างานของระบบมีหลายวิธีท่ี
น ามาใชง้านทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัความเหมาะสมของงานท่ีน าไปใช ้

 2.5.1 การตรวจจบัแบบสวิตซ์(Bumper Switch) 
 สวิตซ์กนัชนสร้างอยา่งง่าย ๆ โดยใชส้ปิงสวิตซ์ติดกบัโครงสร้าง
ของสวิตซ์แบบกดติดปล่อยดบั ซ้ึงสวิตซ์จะถูกกดลงเม่ือหุ่นยนตช์นกบั
วตัถุ 
 
 

 2.5.2 การตรวจจบัดว้ยเซนเซอร์ 

 จากหลกัการของแสงท่ีเคล่ือนท่ีเป็นเส้นตรงแลว้สะทอ้นกลบัเม่ือ
กระทบกบัวตัถุซ่ึงสามารถน ามาใชส้ร้างระบบการหลีกเล่ียงการชนของ
หุ่นยนต ์โดยใชห้ลกัการสะทอ้นกลบัของแสงอินฟราเรด เพ่ือให้บอกวา่มี
วตัถุมาขวางเส้นทางการเคล่ือนท่ีหรือการแจง้การเคล่ือนท่ีผา่นในแต่ละ
สถานีกลบัไปยงัศูนยค์วบคุมกลาง โดยเซ็นเซอร์จะท าการติดตั้งบนตวั
รถไฟฟ้า 3 ดา้นคือ ดา้นหนา้ตวัรถไฟฟ้า ดา้นหลงัตวัรถไฟฟ้าและดา้นขา้ง
ตวัรถไฟฟ้าฝ่ังประตูเพ่ือใชใ้นการตรวจจบัสถานะการท างานของระบบ
การเคล่ือนท่ีและการเขา้จอดรถไฟฟ้า 
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ภาพท่ี 5 วงจรอุปกรณ์ตรวจจบัแบบใชแ้สงอินฟราเรด 

2.5 ทฤษฎกีารท างานของ PLC ( Programmable Logic 
Controller) 
 PLC เป็นเคร่ืองควบคุมอตัโนมติัในโรงงานอุตสาหกรรม 
ท่ีสามารถจะโปรแกรมได ้ถูกสร้างและพฒันาข้ึนมาเพ่ือทดแทนวงจรรีเลย ์
อนัเน่ืองมาจากความตอ้งการท่ีจะไดเ้คร่ืองควบคุมท่ีมีราคาถูกสามารถใช้
งานไดอ้ยา่งเอนกประสงค ์และสามารถเรียนรู้การใชง้านไดง่้ายโครงสร้าง
ภายในของ PLC ประกอบไดด้ว้ยตวัประมวลผล หน่วยความจ า พอร์ต
เช่ือมต่ออุปกรณ์อินพตุ-เอาทพ์ตุ จากคุณสมบติัท าให้สามารถน าอุปกรณ์
เช่ือมต่ออ่ืนมาใชง้านร่วมกนั เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการท างานให้ดีข้ึน 

2.6 ทฤษฎกีารท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC 18F8722 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล PIC มีสถาปัตยกรรมแบบฮาร์
วาร์ด(Harward architecture)  คือมีการแยกหน่วยความจ าโปรแกรมและ
หน่วยความจ าขอ้มูลออกจากกนั ซ่ึงซีพียใูนไมโครคอนโทรลเลอร์จะ
ติดต่อกบัหน่วยความจ าส่วนท่ีเป็นโปรแกรมดว้ยบสัแอดเดรสและ
บสัขอ้มูล และยงัใชก้ระบวนการท่ีเรียกวา่ ไปป์ไลน์(Pipeline )ท าให้
สามารถเฟตซ์ค  าสั่งถดัไปในขณะท่ีท าค  าสัง่เอก็ซ์คิวในปัจจุบนัได ้ส่งผล
ให้มีความเร็วเพ่ิมมากข้ึน เป็นไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีมีโครงสร้างการ
ท างานของจ านวนชุดค าสัง่นอ้ย ค  าสัง่แต่ละค าสัง่จะท างานอยา่งง่ายๆ 
Concept ของไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูลน้ี คือพยายามรวมทุกอยา่งเขา้ไว้
ดว้ยกนั โดยไม่จ  าเป็นตอ้งต่ออุปกรณ์เสริมจากภายนอกจึงเสมือนเป็น
คอมพิวเตอร์ขนาดเล็กเคร่ืองหน่ึง  

3.วธิีการด าเนินงาน 
 การด าเนินการวิจยัน้ีเป็นการสร้างรถตน้แบบไร้คนขบัโดยใชจี้พี
อาร์เอส ซ่ึงไดด้ าเนินการศึกษาโดยมีขั้นตอนดงัน้ี 
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ภาพท่ี 6 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 
ภาพท่ี 7 ขั้นตอนการด าเนินงาน(ต่อ) 

3.1 กรอบแนวคดิและหลกัการ 

 จากกรอบแนวคิดในการสร้างรถไฟฟ้ารางเด่ียวตน้แบบไร้คนขบั 
โดยใชจี้พีอาร์เอส ในการสร้างสามารถท่ีจะอธิบายการท างานไดด้งัภาพ 

 
ภาพท่ี 8  กรอบแนวคิดระบบรถไฟฟ้ารางเด่ียวตน้แบบไร้คนขบั 

 

3.2 ขั้นตอนการออกแบบโครงการ 
 การออกแบบรถไฟฟ้ารางเด่ียวตน้แบบไร้คนขบั ไดท้  าการสร้าง
ตวัรถไฟฟ้ารางเด่ียวข้ึนใหม่โดยแบ่งโครงสร้างออกเป็นสองส่วนคือส่วน
ของฐานและส่วนของบอด้ี ส่วนของฐานจะประกอบดว้ยคชัซี ระบบชุด
ตน้ก าลงั ลอ้ขบัเคล่ือนและชุดลอ้ประคอง ดงัภาพท่ี 9 

 
ภาพท่ี 9 โครงสร้างรถไฟฟ้ารางเด่ียว 

3.3 ขั้นตอนการประกอบโครงงาน  
 น าชุดวงจรต่าง ๆ ประกอบรวมกนัตามแผงวงจรของชุดควบคุม
หลกั และประกอบเขา้กบัโครงรถตน้แบบท่ีไดอ้อกแบบไว ้ 

 
ภาพท่ี 10  ประกอบชุดวงจรส่งสัญญาณและการควบคุม 

4.ผลการด าเนินงาน 
 ในการสร้างรถไฟฟ้ารางเด่ียวตน้แบบไร้คนขบัโดยใชจี้พีอาร์เอส 
ในการติดต่อส่ือสารขอ้มูลสามารถสรุปผลการด าเนินงานไดด้งัน้ี 

4.1 ผลของโครงงาน 
 ผลการด าเนินงานรถตน้แบบไร้คนขบัสามารถเคล่ือนท่ีไดโ้ดย
การควบคุมมอเตอร์ผ่านPLC และชุดอินเวอร์เตอร์ควบคุมความเร็ว
มอเตอร์ ให้เดินหนา้หรือถอยหลงัไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพเหมาะท่ีจะใช้
ส าหรับการเคล่ือนท่ีบนรางหรือเส้นทางเดินรถเฉพาะของรถไฟฟ้า ราง
เด่ียว เพ่ือให้เกิดความรวดเร็วในการเดินทางและปลอดภยั ดงัภาพท่ี 11 

 
ภาพท่ี 11 โครงรถดา้นขา้ง 
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 ภาพท่ี 12 โครงรถดา้นหลงัและรางส าหรับว่ิงทดสอบ 

4.2 ผลการทดสอบ 

 จากการทดสอบรถตน้แบบในการเคล่ือนและการรับ-ส่งสญัญาณ
จีพีอาร์เอสในการส่งขอ้มูลการเคล่ือนและการเขา้จอดตามสถานีท่ีได้
ก  าหนดไว ้ เม่ือด าเนินการสัง่การท างานท่ีตวัรถตน้แบบให้ไปยงัสถานี
ท่ีตั้งไว ้ระบบท าการส่งขอ้มูลจะท าการส่งขอ้มูลการเคล่ือนท่ีและแจง้
ต าแหน่งของรถส่งกลบัไปยงัศูนยค์วบคุมการเดินรถ เพ่ือระบุต  าแหน่ง ทิศ
ทางการเคล่ือนท่ีของตวัรถตน้แบบ และการหยดุรถในสถานี ท่ี
คอมพิวเตอร์ศูนยก์ลางโดยการส่งผ่านขอ้มูลดว้ยชุดโมดูลจีพีอาร์เอส ดงั
ภาพท่ี 12 

 
ภาพท่ี 12  โปรแกรมควบคุมการเดินรถไฟฟ้ารางเด่ียว 

 

 
ภาพท่ี 13 การส่งสญัญาณการเขา้จอดสถานี 

 

 
ภาพท่ี 14 การส่งสญัญาณการเคล่ือนท่ีของตวัรถ 

 

5.สรุปผล อภปิรายผลและข้อเสนอแนะ 

 5.1 สรุปผลโครงงาน 

 โครงงานน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือสร้างรถตน้ไฟฟ้ารางเด่ียวตน้แบบ
ไร้คนขบัโดยใชจี้พีอาร์เอสส่งสญัญาณการควบคุม เป็นรถชนิด 4 ลอ้ 
ขบัเคล่ือนดว้ยมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัใชพ้ลงังานไฟฟ้าจากรางท่ีสาม 
และระบบไฟฟ้าส ารองจากแผงเซลลแ์สงอาทิตย ์ การขบัเคล่ือนบนราง
ส าหรับรถไฟฟ้ารางเด่ียวเพ่ือให้เกิดความรวดเร็ว ปลอดภยัในการเดินทาง 
ซ่ึงรถสามารถเคล่ือนท่ีไปยงัสถานีท่ีก าหนดจากการสัง่งานภายในตวัรถ 
โดยขณะท่ีตวัรถเคล่ือนท่ีและเขา้จอดระบบจะท าการส่งขอ้มูลกลบัไปท่ี
คอมพิวเตอร์ศูนยก์ลาง ซ่ึงระบบในการควบคุมการท างานจะใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล PIC และชุดโมดูลจีพีอาร์เอสในการท า
หนา้ท่ีรับและส่งขอ้มูล 

5.2 ปัญหาและแนวทางแก้ไข 

 5.2.1 การติดตั้งโปรแกรมเพ่ือติดต่อกบัตวัรถลงบนคอมพิวเตอร์ 
บางคร้ังไม่สามารถติดตั้งไดเ้น่ืองจากตวัโปรแกรมไดท้  าการเขียนข้ึนจาก
ภาษาซีและโปรแกรมวิชวลเบสิก(Visual Basic ) ในการจดัท า เม่ือน า
โปรแกรมไปติดตั้งยงัเคร่ืองอ่ืน จะไม่สามารถติดตั้งไดถ้า้ไม่มีตวั
โปรแกรมวิชวลเบสิกติดตั้งในเคร่ืองหรือเป็นเวอร์ชัน่ท่ีเก่า 

 แนวทางแกไ้ข ปรับปรุงตวัโปรแกรมท่ีสร้างข้ึนใหม่และท าการ
ติดตั้งโปรแกรมวิชวลเบสิกรุ่นท่ีใชง้านลงบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์ เพ่ือให้
สามารถใชง้านได ้

 5.2.2 การเช่ือมต่อสญัญาณขอ้มูลจีพีอาร์เอสบนตวัรถกบั
ศูนยก์ลาง เม่ือน าตวัรถและระบบไปใชง้านการส่งขอ้มูลจะขาดหายหรือมี
ความล่าชา้ของการส่งขอ้มูล ในระหวา่งรถเคล่ือนท่ีหรือผา่นช่วงรอยต่อ
ของสญัญาณ 

 แนวทางแกไ้ข ท าการปรับตั้งค่าโมเด็มการเช่ือมต่ออินเตอร์เน็ต
โดยการฟอร์เวิร์ดพอร์ตท่ีโมเด็มของศูนยค์วบคุมและน าค่าดีเอน็เอส(DNS 
server และค่าไอพีแอดเดรส(IP Addess)ท่ีไดจ้ากศูนยค์วบคุมไป
ก าหนดค่าให้กบัโมดูลGPRS ส าหรับการการติดต่อส่ือสารกบัศูนยค์วบคุม 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

 การวิจยัน้ีเป็นเพียงการศึกษาและสร้างรถตน้แบบซ่ึงจะตอ้งมีการ
พฒันาระบบอ่ืนประกอบเพื่อให้สามารถใชง้านไดใ้นรูปแบบเชิงพาณิชย์
โดยส่วนท่ีจะท าการพฒันาต่อไปคือ 
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 5.3.1 พฒันาระบบการจ่ายพลงังานให้สามารถใชพ้ลงังาน
ทดแทนไดท้ั้งระบบ 
 5.3.2 พฒันาระบบรางและสถานีเขา้จอดกรณีเพ่ิมจ านวนการใช้
รถ เพ่ือให้เกิดความรวดเร็วและสามารถหลบหลีกเพ่ือป้องกนัการชน 
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