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บทคัดยอ 
 
 
 งานวิจยันี้เปนการสราง และทดสอบยานยนตภาคพื้นทีส่ามารถติดตามเสนทางโดยใชการ
ตัดสินใจผานระบบเครือขายประสาทเทียมปอนไปขางหนาแบบแพรกลับ โดยจะทําการตามหา
สวนตรงกลางของเสนทางที่มองเห็น ซ่ึงระบบเครือขายประสาทเทียมนี้จะทําการตัดสินใจผานภาพ
ที่ไดจากกลองซึ่งติดตั้งอยูบนรถ จากนั้นจงึทําการคํานวณเชิงเครือขายประสาทบนคอมพิวเตอร เพือ่
ตัดสินใจหาคาการบังคับเลี้ยว โดยใชระบบเครือขายประสาทเทียมนี้ถูกสอนโดยการบันทกึการ
บังคับดวยมือกอน จากนั้นจงึทําการสอนระบบเครือขาย เมื่อระบบเครือขายประสาทเทียมนี้สามารถ
ผานเงื่อนไขการสอนแลวจึงจะสามารถนําไปใชงาน ซ่ึงเงื่อนไขการสอนระบบเครือขายประสาท
เทียมในงานวจิัยนี ้ตองมีคาความคลาดเคลื่อนของสัญญาณบังคับเลี้ยวที่ทํานายกับคาสัญญาณบังคับ
เล้ียวที่ทราบมคีาไมเกิน 2 ระดับ จากระดบัสัญญาณบังคับเลี้ยวจากซายไปขวาทั้งหมด 30 ระดับ 
 ในสวนของระบบเครือขายประสาทเทียมทีใ่ชในงานวจิัยนี้เลือกใชเครือขายที่มีขนาด 3 ช้ัน 
โดยที่โครงสรางระบบเครือขายประสาทเทียม ที่สามารถผานเงื่อนไขการสอนนั้นมีขนาดช้ันขาเขา
เทากับ 240 โหนด  ช้ันซอนเรนเปนจํานวน 30 โหนด ช้ันขาออกเปนจํานวน 30 โหนด ส่ิงที่ไดรับ
การปรับปรุงการสอนระบบเครือขายประสาทเทียมอันไดแก การปรับปรุงการกระจายของขอมูลขา
ออก การปรับปรุงคาน้ําหนักเริ่มตน การปรับปรุงเสนทางการสอนโดยใชโมเมนตมั การปรับปรุง
การปรับเปลี่ยนน้ําหนัก การปรับปรุงคาคงที่การเรียนรูใหเปลี่ยนแปลงได และการปรับปรุงจํานวน
และตําแหนงขอมูลที่ใชสอน ผลจากการทดสอบการทํางานของระบบยานยนตนี้ ระบบเครือขายที่
ทําการสอนแลวนี้สามารถนําไปใชเพื่อการติดตามเสนทางถนนจําลอง และหลบเลี่ยงสิ่งกีดขวางได 



 จ

Thesis Title  Design and Construction of Autonomous Land Vehicle 
Controlled by Back-Propagation Artificial Neural Network 

 
Author  Mr. Kongsak Dejkoonmak 
 
Degree   Master of Engineering (Mechanical Engineering) 
 
Thesis Advisor Asst. Prof. Dr. Det Damrongsak 
 
 
 

ABSTRACT 
 
  
 This research is to construct, and test the autonomous land vehicle that follows 
arbitrary route by a decision from feed forward-type Artificial Neural Network (ANN) 
with supervised back propagate learning rule. This system followed route by tracking 
a center of the route. This ANN makes a steering decision via a grabbled picture from 
a broadcasted signal of car attached camera, then decided steering signals will be 
calculated by computer based ANN. This ANN system is trained by the recorded 
human steering. If the ANN training passes the criterion, it can be used in the tracking 
system. An ANN training criteria for this research, the incorrect difference between 
predicted and decided, will not exceed 2 digitized steering positions of totally 30 
positions from left to right. 
 
 A three-layer ANN is used in this research. The successful ANN structure of 
this research has a structure with 240 nodes of input layer, 30 nodes of 1 hidden layer, 
and 30 nodes of output layer.  Although this ANN structure is enhanced and improved 
as the following, modified output distribution signals, modified initial weights, 
momentum enhancement, adaptive learning constant, and modified randomized 
pooling data. The testing results of autonomous vehicle system show that the trained 
ANN can be used in tracking routes, and avoids obstacles. 


