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บทคัดยอ 
 

 การคนควาแบบอิสระนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือ สรางรถสํารวจแบบไรสาย  โดยสามารถ 
ควบคุมได 2 รูปแบบไดแก การควบคุมแบบบังคับดวยมือ(Manual) และ การควบคุมแบบอัตโนมัติ 
(Auto) สามารถทํางานบน Platform Embedded System ดวย ระบบ AVR(Advanced Virtual RISC)  
ตัวรถติดตั้งกลอง ขนาดเล็กแบบไรสาย สําหรับการตัดสินใจในเหตุการณท่ีอยูในบริเวณอันตราย  

รถสํารวจไรสายนี้ ใชภาษา C  ใชในการเขียนรหัสคําส่ังแลวแปลงใหอยูในรูป Hex File ใช
โปรแกรม AVR Studio ติดตอกับชุดไรสายเพ่ือใชสําหรับเขียนโปรแกรมควบคุมแบบอัตโนมัติ 
แลว เบิรน ลง EPROM สวนภาษา VB 6.0(Visual Basic 6.0)  ใชในการควบคุมรถทําใหสามารถมี
การเคล่ือนท่ี แบบบังคับดวยมือ โดยการสงคําส่ังควบคุมผานสาย Parallel Port ท่ีเช่ือมตอเขากับ
แผงวงจรควบคุมรถ จากนั้นแผงวงจรควบคุมจะสงคําส่ังผานคล่ืนวิทยุไปยังตัวรถทําใหรถเคล่ือนท่ี
ไปยังทิศทางตางๆตามคําส่ังโดยอาศัยใชการมองเห็นจากกลองไรสายท่ีติดอยูกับตัวรถสงสัญญาณ 
wireless มาท่ีตัวรับสัญญาณแลวตัวรับสัญญาณจึงแปลงสัญญาณมาเปนภาพปรากฏบนหนา
จอคอมพิวเตอร 
               จากการใชงานปรากฏวารถสํารวจระยะไกลแบบไรสาย    ไดผลดีตามท่ีไดออกแบบไว
โดยสามารถบังคับ   ทิศทางไดท้ัง 8 ทิศใน แบบ บังคับดวยมือ     และสามารถทํางานไดเองใน แบบ 
อัตโนมัติ 
 ผลการทดลองจากการเคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติกับเขาวงกต 3 แบบแตละแบบทํางาน 30 ครั้ง 
ปรากฏวารถสํารวจสามารถเดินทางถึงท่ีหมายทุกครั้งดวยคาเฉล่ียของเวลาของเขาวงกตท่ี 1    แบบ



 จ

อัตโนมัติ ใชเวลา 62.00 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 61.17 วินาที  เวลาของเขาวงกตท่ี 2 แบบ
อัตโนมัติ ใชเวลา 57.60 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 55.80 วินาที  เวลาของเขาวงกตท่ี 3 แบบ
อัตโนมัติ ใชเวลา 55.33 วินาที แบบบังคับดวยมือ ใชเวลา 55.00 วินาที  สวนการเคล่ือนท่ีแบบ
บังคับดวยมือก็สามารถเดินทางไดถึงท่ีหมายดวยเวลาท่ีเร็วกวาการทํางานแบบอัตโนมัต ิ
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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. 
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 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. 

 


