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บทคัดยอ 
 

 การคนควาแบบอิสระนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือ สรางรถสํารวจแบบไรสาย  โดยสามารถ 
ควบคุมได 2 รูปแบบไดแก การควบคุมแบบบังคับดวยมือ(Manual) และ การควบคุมแบบอัตโนมัติ 
(Auto) สามารถทํางานบน Platform Embedded System ดวย ระบบ AVR(Advanced Virtual RISC)  
ตัวรถติดตั้งกลอง ขนาดเล็กแบบไรสาย สําหรับการตัดสินใจในเหตุการณท่ีอยูในบริเวณอันตราย  

รถสํารวจไรสายนี้ ใชภาษา C  ใชในการเขียนรหัสคําส่ังแลวแปลงใหอยูในรูป Hex File ใช
โปรแกรม AVR Studio ติดตอกับชุดไรสายเพ่ือใชสําหรับเขียนโปรแกรมควบคุมแบบอัตโนมัติ 
แลว เบิรน ลง EPROM สวนภาษา VB 6.0(Visual Basic 6.0)  ใชในการควบคุมรถทําใหสามารถมี
การเคล่ือนท่ี แบบบังคับดวยมือ โดยการสงคําส่ังควบคุมผานสาย Parallel Port ท่ีเช่ือมตอเขากับ
แผงวงจรควบคุมรถ จากนั้นแผงวงจรควบคุมจะสงคําส่ังผานคล่ืนวิทยุไปยังตัวรถทําใหรถเคล่ือนท่ี
ไปยังทิศทางตางๆตามคําส่ังโดยอาศัยใชการมองเห็นจากกลองไรสายท่ีติดอยูกับตัวรถสงสัญญาณ 
wireless มาท่ีตัวรับสัญญาณแลวตัวรับสัญญาณจึงแปลงสัญญาณมาเปนภาพปรากฏบนหนา
จอคอมพิวเตอร 
               จากการใชงานปรากฏวารถสํารวจระยะไกลแบบไรสาย    ไดผลดีตามท่ีไดออกแบบไว
โดยสามารถบังคับ   ทิศทางไดท้ัง 8 ทิศใน แบบ บังคับดวยมือ     และสามารถทํางานไดเองใน แบบ 
อัตโนมัติ 
 ผลการทดลองจากการเคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติกับเขาวงกต 3 แบบแตละแบบทํางาน 30 ครั้ง 
ปรากฏวารถสํารวจสามารถเดินทางถึงท่ีหมายทุกครั้งดวยคาเฉล่ียของเวลาของเขาวงกตท่ี 1    แบบ



 จ

อัตโนมัติ ใชเวลา 62.00 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 61.17 วินาที  เวลาของเขาวงกตท่ี 2 แบบ
อัตโนมัติ ใชเวลา 57.60 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 55.80 วินาที  เวลาของเขาวงกตท่ี 3 แบบ
อัตโนมัติ ใชเวลา 55.33 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 55.00 วินาที  สวนการเคล่ือนท่ีแบบ
บังคับดวยมือก็สามารถเดินทางไดถึงท่ีหมายดวยเวลาท่ีเร็วกวาการทํางานแบบอัตโนมัต ิ
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ABSTRACT 

 This independent study is provided for creating the wireless survey car. Basicly, there are 
two kinds of order for this car, manual and automatic order. It runs by platform embedded system 
on this little wireless survey car that has a small camera installed. It can decide each kind of 
situations. 

 This wireless surver is controlled by C language. It’s used for writing codes and then it’s 
transforme to be Hex File form, using AVR Studio program connect up the wireless for writing 
the automatic order of the wireless survey car. After that, we have to burn it putting into EPROM 
program. As for VB program we use it to control the wireless survey car, moving in the different 
positions and it’s controlled by manual order sending the order through Parallel Port wire that is 
connected to the wireless survey car circuit. Then, the circuit will send the order through the radio 
wave to the wireless survey car, so this little car can move in the different position. It relies on the 
small camera. The wireless survey car will send the wireless signal to the signal receiver and 
transform to be a vision on the computer screen. 

 As we test this wireless survey car, it just works as we expect, moving in eight different 
positions by manual and automatic order. 



 ช

 As a result if we use the automatic order with the three mazes. Each of the wireless 
survey car works 30 times. The wireless survey car can hit the destination by this average time. 
The first maze Automatic 62.00 seconds Manual 61.17 seconds. The seconds maze Automatic 
57.60 seconds Manual 55.80 seconds. The third maze Automatic 55.33 seconds Manual 55.00 
seconds. In manual order, it can hit the destination faster than automatic order. 

 


