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บทคัดย่อ 

 

โครงงานฉบับนี้เป็นโครงงานเพ่ือการพัฒนาการออกแบบ การออกแบบจ าลองการขับขี่

รถจักรยานยนต์เสมือนจริงโดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือ ท าการออกแบบรถจักรยานยนต์จ าลองในการ

ประยุกต์ใช้กับเทคโนโลยีเสมือนจริง เป็นการเสริมสร้างทักษะขั้นพ้ืนฐานในการขับขี่รถจักรยานยนต์

ให้เกิดการขับขี่ที่ถูกต้องและปลอดภัย โดยผู้ด าเนินโครงงานได้ท าการศึกษาการออกแบบตัว

รถจักรยานยนต์และศึกษาหลักการท างานของเซนเซอร์ที่จะน าไปประยุกต์ใช้กับรถจักรยานยนต์

เสมือนจริง โดยเซนเซอร์ที่ใช้ประกอบไปด้วย Sensor electric accelerator (Hand Throttle) ใช้ใน

การวัดแรงบิด โดยทดสอบที่การใช้การส่งค่าความเร็วที่ 0, 25, 50, 75 และ 100 km/hr  Sensor 

Slide Potentiometer ใช้ในการวัดแรงที่เบรกหน้า โดยทดสอบที่การใช้การส่งค่าการเบรกหน้าที่ 

0%, 25%, 50%, 75% และ 100%  Sensor Potentiometer ใช้ที่วัดแรงที่เบรกหลัง โดยทดสอบที่

การใช้การส่งค่าการเบรกหลังที่ 0%, 25% ,50%, 75% และ100%  และ Sensor encoder turn 

control ใช้ในการควบคุมการเลี้ยวของรถจักรยานยนต์จ าลอง โดยทดสอบที่การใช้การส่งค่าการเลี้ยว

ที ่-45◦,-22.5◦,0◦, 22.5◦ และ 45◦ 
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Abstract 

 

This project is a project to create design development design and driver 

motorcycle VR with the objective of Design a simulation motorcycle for application 

with Virtual Reality technology Is to build basic skills For motorcycle for accurate and 

safe driving We study the design of motorcycles and study the principles of sensors 

that are applied to Virtual Reality motorcycles Sensors used include Sensor electric 

accelerator (Hand Throttle) used to measure torque by testing at the use of sending 

test values at 0 , 2 5 , 5 0 , 7 5  and 1 00  km / hr  Sensor Slide Potentiometer used to 

measure force on the front brake by testing at the use of  front brake 0%, 25%, 50%, 

75% and 100% Sensor Potentiometer used to measure force on the rear brake by 

testing at the use of  rear brake 0%, 25%, 50%, 75% and 100% and Sensor encoder 

turn control used to control the turning of the motorcycle by testing the use of turning 

values at -45◦,-22.5◦,0◦, 22.5◦ and 45◦ 
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สัญลักษณ์    ความหมาย     หน่วย 

c
F      แรงที่ท าให้ทรงตัวได้      N  

s
f      แรงเสียดทาน    N  

m      น้ าหนักของรถ       kg  

V     อัตราเร็วของรถที่ท าให้รถเริ่มไถล   m / s  

r     รัศมีความโค้งของการเลี้ยว   m 

g     ความเร่งเนื่องจากแรงโน้มถ่วงของโลก 2m / s  

     สัมประสิทธิ์ความเสียดทานระหว่างล้อยางกับถนน 
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สารบัญสัญลักษณ์และอักษรย่อ (ความเร่งและระยะทางในการเบรก) 

 

สัญลักษณ ์     ความหมาย     หน่วย 

F        แรงเสียดทานการเบรก      N  

R
m   มวลที่กดลงบนล้อที่ท าการเบรก    kg  

g        ความเร่งเนื่องจากแรงโน้มถ่วงของโลก   2m / s  

       มวลทั้งหมดของรถ     kg  

a                                       ความเร่งของรถเมื่อท าการเบรก    2m / s  

s                                       ระยะทางในการเบรก     m 

u                                       ความเร็วเมื่อรถเริ่มท าการเบรก    m / s  

V         ความเร็วเมื่อรถหยุดนิ่ง       m / s  

        สัมประสิทธิ์ของความเสียดทาน 

 

 

 

 

 

 

ฌ

total
m
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บทที่ 1 

บทน า 

1.1 ที่มาและความส าคัญของโครงงาน 

ปัญหาอุบัติเหตุทางถนน เป็นปัญหาส าคัญที่ทุกประเทศก าลังเผชิญอยู่ โดยมีแนวโน้ม

ผู้เสียชีวิตและผู้บาดเจ็บสูงขึ้น องค์การอนามัยโลกรายงานเมื่อปี พ.ศ. 2551 ว่า ในปี พ.ศ. 2547 

อุบัติเหตุทางถนนเป็นสาเหตุการเสียชีวิต อันดับที่ 9 ของโลก หรือปีละมากกว่า 1,270,000 คน และ

คาดว่าจะมีความรุนแรงมากขึ้น ที่ประชุมใหญ่สหประชาชาติได้สนับสนุนให้มีการประชุมระดับ

รัฐมนตรี เรื่องความปลอดภัยทางถนนโลก เมื่อวันที่ 19 -20 พฤศจิกายน 2552 ณ กรุงมอสโก 

ประเทศสหพันธรัฐรัสเซีย ซึ่งผลจากการประชุมได้มีการประกาศเจตนารมณ์ร่วมกัน ที่จะให้ประเทศ

สมาชิกสหประชาชาติให้ความส าคัญกับการลงมือแก้ไขปัญหาอุบัติเหตุทางถนนอย่างจริงจัง (ปฏิญญา

มอสโก) และเรียกร้องให้ที่ประชุมใหญ่สหประชาชาติให้การรับรองปฏิญญามอสโก ซึ่งในเวลาต่อมาที่

ประชุมใหญ่สหประชาชาติได้ให้การรับรองปฏิญญามอสโกและประกาศในช่วงปี พ.ศ. 2554 - 2463 

(ค.ศ. 2011 - 2020) เป็นทศวรรษแห่งความปลอดภัยทางถนน (Decade of Action for Road 

Safety) เชิญชวนประเทศสมาชิก ให้ความส าคัญกับการด าเนินการแก้ปัญหาอุบัติเหตุทางถนนอย่าง

จริงจัง มีเป้าหมายลดการเสียชีวิตจากอุบัติเหตุทางถนนให้ได้ครึ่งหนึ่งภายในปี พ.ศ. 2564 

รถจักรยานยนต์ เป็นพาหนะยอดนิยมของคนไทย และเป็นสาเหตุที่ท าให้มีผู้เสียชีวิตจาก

อุบัติเหตุทางถนนมากท่ีสุด โดยองค์การอนามัยโลก (WHO) จัดอันดับให้ประเทศไทย มีผู้เสียชีวิตจาก

อุบัติเหตุทางถนนมากที่สุดเป็นอันดับ 9 ของโลก ซึ่งปัญหานี้ไม่ได้เกิดจากความประมาท และไร้วินัย

ของผู้ขับขี่เท่านั้น ถนน ยานพาหนะ รวมถึงการบังคับใช้กฎหมายที่ไม่จริงจังก็เป็นส่วนส าคัญที่ท า

สถานการณ์นี้ของไทย ติดอยู่ในอันดับต้นๆ ของโลก และมีสัดส่วนการเสียชีวิตมากกว่า 70% เมื่อ

เทียบกับยานพาหนะประเภทอ่ืน กลุ่มเสี่ยงหลักคือคนที่มีอายุระหว่าง 15 - 24 ปี ซึ่งเป็นก าลังส าคัญ

ในการพัฒนาประเทศในอนาคต ข้อมูลสถิติจากองค์การอนามัยโลก และกระทรวงสาธารณสุข ระบุว่า 

ประเทศไทยมีอัตราการเสียชีวิตจากการชนบนถนนของวัยรุ่นและเยาวชนสูงเป็นอันดับที่ 1 ในกลุ่ม

ประเทศอาเซียนและสูงเป็น 2 เท่าของอัตราเฉลี่ยทั่วโลก โดยสถิติการเสียชีวิตจากการชนบนถนนของ

วัยรุ่นและเยาวชนทั่วโลกร้อยละ 20.2 ในกลุ่มประเทศอาเซียนร้อยละ 22.7 ส าหรับประเทศไทยสูงถึง

ร้อยละ 42.6 ในแต่ละวันมีวัยรุ่นและเยาวชนเสียชีวิตเฉลี่ย 13 คน บาดเจ็บ 800 คน บาดเจ็บสาหัส 
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150 คน และกลายเป็นผู้พิการ 7 คน และจากสถานการณ์อุบัติเหตุรถจักรยานยนต์ในปี 2016 – 

2018 ดังแสดงในตารางข้างล่างนี้ 

ตารางท่ี 1.1 สถิติอุบัติเหตุรถจักรยานยนต์ในปี 2016 – 2018 

 
ปี 
 

 
จ านวนผู้เสียชีวิต 

(ราย) 

 
จ านวนผู้บาดเจ็บ 

(ราย) 
 

 
2018 

 

 
9,747 

 
387,445 

 
2017 

 

 
9,880 

 
369,472 

 
2016 

 

 
9,860 

 
335,075 

ที่มา: ศูนย์ข้อมูลอุบัติเหตุ ThaiRSC 

 จากสภาพปัญหาดังกล่าวข้างต้น ท าให้คณะผู้จัดท ามีความสนใจที่จะน าปัญหาเหล่านี้ไป

พัฒนาการออกแบบจ าลองการขับขี่รถจักรยานยนต์เสมือนจริง(Virtual Reality หรือ VR) โดย

ออกแบบรถจักรยานยนต์ 2 ล้อ และประกอบโครงรถให้เหมาะสมกับการจ าลองการขับขี่ เพ่ือสร้าง

โลกเสมือนให้เป็นโลกจริงจากการขับขี่รถจักรยานยนต์จ าลองที่ท าให้ความรู้สึกเสมือนว่าได้ขับขี่

รถจักรยานยนต์บนท้องถนนและยังช่วยในเรื่องของการฝึกขับขี่ขั้นพ้ืนฐานให้เกิดความเคยชินก่อนจะ

ไปขับขี่จริงบนท้องถนน และยังสามารถน าไปศึกษาและพัฒนาการออกแบบที่ใช้เทคโนโลยีความเป็น

จริงเสมือนนี้ต่อไปได ้
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1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

 1.2.1  เพ่ือท าการออกแบบรถจักรยานยนต์จ าลองในการประยุกต์ใช้กับเทคโนโลยี เสมือน

จริง (Virtual Reality หรือ VR) 

 

1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

 1.3.1  ออกแบบและสร้างรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ แบบ VR  

1.3.2 ใช้พลังงานจากแหล่งจ่ายไฟในที่ทดลองหรือที่ตั้งอุปกรณ์ ไฟฟ้าพ้ืนฐาน 220 V 

1.3.3 ทดสอบคุณภาพและความสามารถในการท างานภายในห้องทดสอบ 

1.3.4 ใช้ Potentiometer ในการวัดแรงเบรก  

1.3.5 ใช้ Encoder R38S ใช้ในการควบคุมการเลี้ยว 

1.3.6 ใช้ Arduino MEGA 2560 r3 ในการติด sensor วัดแรง และควบคุมการเลี้ยวต่างๆ 

1.3.7 ใช้คันเร่งมือไฟฟ้า (Hand Throttle) ในการวัดแรงบิด 
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1.4  ขั้นตอนแผนการด าเนินงาน 

 

ตารางท่ี 1.2 ตารางแสดงขั้นตอนการด าเนินงาน 

 
แผนปฏิบัติการ 

2562 2563 

ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. 
1.ศึกษาหลักการและ
ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

        

2.ออกแบบชิ้นส่วน
และศึกษาวิธีการสร้าง
รถจักรยานยนต์VR 

        

3.ออกแบบโครงสร้าง
รถและBODY 
รถจักรยานยนต์VR 

        

4.สร้าง
รถจักรยานยนต์ VR 
ตามทฤษฎี
MOTORCYCLE 
DYNAMICS (Vittore 
Cossalter) 

        

5.ทดสอบและบันทึก
ผลการทดสอบ 

        

6.วิเคราะห์และ
สรุปผลการทดสอบ 
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1.5  ผลที่จะได้รับจากการท า 

1.5.1 เพ่ือฝึกทักษะการขับขี่จากรถจักรยานยนต์แบบจ าลอง ก่อนการขับขี่จริงบนท้อง

ถนน  

1.5.2 สร้างรถจักรยานยนต์จ าลองจากรถจักรยานยนต์เก่าที่ขับขี่ไม่ได้ มาประยุกต์ใช้กับ

เทคโนโลยีเพ่ือใช้ในการฝึกการขับขี่ 

1.5.3 ได้ทราบถึงการขับขี่รถจักรยานยนต์ที่ปลอดภัย ที่บอกระดับการเอียงของตัวรถใน

การเข้าโค้ง องศาในการเลี้ยว และระยะการเบรกของรถก่อนที่จะหยุดนิ่ง 

 

1.6  ประโยชน์ที่จะได้รับ 

1.6.1 เพ่ิมทักษะการขับขี่โดยใช้รถจักรยานยนต์เบื้องต้น 

1.6.2 น าไปใช้เป็นแบบทดสอบการขับขี่ในการสอบใบอนุญาตขับข่ีรถจักรยานยนต์ 

1.6.3 ลดปัจจัยเสี่ยงจากการเกิดอุบัติเหตุของเยาวชนบนถนน อันเนื่องมาจากการขาด

ทักษะ 

 

1.7  งบประมาณที่ใช้ 

ด้านไฟฟ้า  1,840  บาท 

ด้านเชิงกล  1,048 บาท 

ด้านโครงสร้าง  7,450 บาท 

ค่าการจัดซื้อ  1,000 บาท 

รวม    11,338 บาท 
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บทที่ 2 

หลักการและทฤษฎ ี

2.1 การหามุมเอียงของรถจักรยานยนต์ขณะเลี้ยว 

ขณะเลี้ยวรถแรงกระท าต่อรถมี mg, N และ f ซึ่งแรง N และ f รวมกันได้ เป็นแรงลัพธ์ R จะ

ก่อให้เกิดโมเมนต์ ท าให้รถคว่ าขณะเลี้ยวดังรูป ถ้าไม่ต้องการให้รถคว่ าต้องเอียงรถ ให้จุดศูนย์กลาง

ของมวล ผ่านแนวแรง R ขณะเลี้ยวรถจึงเลี้ยวได้โดยปลอดภัยไม่พลิกคว่ าดังรูป 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.1 รถจักรยานยนต์เอียงขณะเลี้ยว 

ที่มา : www.atom.rmutphysics.com 

 

  ถ้าเลี้ยวรถด้วยอัตราเร็วสูงสุด พบว่า  

แนวดิ่ง  Rcos mg          (2.1) 

แนวระดับ  
c

Rsin F      

 
2mV

Rsin
r

         (2.2) 

น าสมการ (2.2)/(2.1) 


2V

tan
rg

         (2.3) 
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2.2 การหาความเร่งและระยะในการเบรก 

การปรากฏตัวของแรงผลักดันในการขับขี่หรือการเบรกจะสร้างแรงเฉือนตามยาวขึ้นไปตาม

บริเวณที่สัมผัสในกรณีที่แรงผลักดันบีบอัดเส้นใยในพื้นที่สัมผัส (รูปที่ 2.2) ในกรณีที่มีแรงเบรกเส้นใย

จะถูกยึดด้วยแรงตึง (รูปที่ 2.3 )  

ความเร็วไปข้างหน้าของจุดสัมผัสจึงน้อยกว่าในกรณีของแรงฉุดมากกว่าความเร็วรอบนอก

ของยางในกรณีของการเบรกมันจะยิ่งใหญ่กว่าความเร็วรอบนอกของยาง สิ่งนี้ถูกแสดงออกมาโดยการ

ไถลตามยาวที่ก าหนดโดยอัตราส่วนระหว่างความเร็วการไถล ( V -  ωR ) และความเร็วไปข้างหน้า V 

  


 
V R

K
V

           (2.4) 

การไถลตามยาวเป็นบวกในกรณีของแรงฉุดและลบในกรณีที่เบรก ในกรณีหลังความเค้น

เฉือนตามยาวมีเครื่องหมายตรงข้ามของความเร็วไปข้างหน้า 

ในกรณีของล้อขับจะมีการสร้างความเค้นเฉือนตามยาวขึ้นในพ้ืนที่หน้าสัมผัสที่มีเครื่องหมาย

เช่นเดียวกับความเร็วไปข้างหน้าและท าให้ดอกยางอยู่ในแผ่นสัมผัสถูกบีบอัดในส่วนแรกของแผ่นปะ

สัมผัสเป็นส่วนหนึ่งของการยึดเกาะ แต่ในส่วนที่สองจะเกิดแถบเลื่อน (รูปที่ 2.2) 

 
 

รูปที่ 2.2 ความเค้นเฉือนตามยาวในพ้ืนที่สัมผัสและบังคับให้ท าหน้าที่ขับล้อ 

ที่มา :  หนังสือ Motorcycle Dynamics Second Edition Vittore Cossalter 
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ในการเบรกรัศมีการหมุนทันทีซึ่งในสภาพการหมุนแบบบริสุทธิ์นั้นน้อยกว่ารัศมีรอบนอกของ

ล้อ เพ่ิมขึ้นด้วยการเพ่ิมแรงเบรกจนกว่ามันจะกลายเป็นมากกว่ารัศมี ของล้อ (ในการหยุดอย่าง

กะทันหันที่มีการล็อคล้อรัศมีนี้จะไม่มีที่สิ้นสุด) ในส่วนแรกของแผ่นปะสัมผัสเป็นส่วนหนึ่งของการยึด

เกาะ ณ จุดหนึ่งความแตกต่างระหว่างความเร็วไปข้างหน้าและความเร็วรอบข้างท าให้เกิดแรงเฉือน

มากกว่าแรงเฉือนเหล่านั้นที่สามารถสร้างขึ้นได้ในสภาพของการยึดเกาะและด้วยเหตุนี้จึงท าให้เกิด

โซนเลื่อนขึ้นความยาวของโซนเลื่อนเป็นสัดส่วนประมาณแรงเบรก (รูปที่ 2.3) 

 
 

รูปที่ 2.3 ความเครียดเฉือนตามยาวในพื้นที่สัมผัสและบังคับให้ท าหน้าที่บนล้อเบรก 

ที่มา : หนังสือ Motorcycle Dynamics Second Edition Vittore Cossalter 
 

2.3 ระบบรองรับน้ าหนัก (Suspension System)  

ระบบรองรับน้ าหนักในรถจักรยานยนต์เป็นระบบกันสะเทือนที่จะช่วยให้เกิดความนุ่มนวล

สะดวกสบายและการทรงตัวที่ดีในขณะขับขี่ เพื่อความนิ่มนวลและการทรงตัวของรถในขณะขับขี่ดีขึ้น

สามารถแบ่งออกเป็น 2 ระบบ คือ 

 2.3.1 ระบบกันสะเทือนหน้า  

ท าให้เกิดความนุ่มนวล และยังมีผลต่อระบบการบังคับเลี้ยว และการทรงตัวอีกด้วยซึ่งที่นิยม

ใช้ในรถจักรยานยนต์มีอยู่ 2 แบบคือ  
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  2.3.1.1 แบบขาไก่ (Bottom Link Fork Type)  

  

  

 

 

รูปที่ 2.4 ภาพแบบขาไก่ (Bottom Link Fork Type) 

ที่มา : http://ezsa-abna.blogspot.com/2015/10/suspensi-pada-speda-

motor.html 

 

2.3.1.2 แบบเทเลสโคปิก (Telescopic Type) 

สามารถรับแรงกระแทกได้สูงกว่าแบบขาไก่ มีความแข็งแรงทนทาน และนอกจากนั้นยัง

สามารถออกแบบให้มีช่วงชัก (ช่วงยุบตัว) ในการท างานได้ยาวกว่า และระยะเทรลคงที่ตลอดเวลาจึง

เหมาะสมกับรถประเภทสปอร์ต หรือรถประเภทวิบาก 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.5 ภาพแบบเทเลสโคปิก (Telescopic Type) 

ที่มา : http://ezsa-abna.blogspot.com/2015/10/suspensi-pada-speda-

motor.html 
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2.3.2 ระบบกันสะเทือนหลัง 

ระบบกันสะเทือนหลัง ท าหน้าที่ ยึดล้อหลังและดูดกลืนหรือลดลงกระแทกที่มากระท าต่อล้อ

หลังและโครงรถ เพ่ือท าให้เกิดความสบายแก่ผู้ขับขี่  

2.3.2.1 โช้คอัพ (Shock Absorber) 

เป็นตัวควบคุมการยุบตัว และการยืดตัวของสปริง (Coil Spring) แหนบ (Leaf Spring) และ

สปริงแบบแท่ง (Tortion Bar) โช้คอัพ เป็นอุปกรณ์ที่มีความส าคัญชนิดหนึ่งในระบบรองรับของรถ 

เพ่ือลดแรงกระแทก ที่เกิดจากพ้ืนผิวของถนนที่ไม่เรียบ ซึ่งโดยมีหน้าที่พ้ืนฐานคือ เป็นอุปกรณ์ที่คอย

ควบคุม การท างานของสปริงหรือแหนบ โดยเมื่อรถได้รับแรงกระแทก เนื่องจากสภาพถนน โช้คอัพจะ

เป็นตัวหน่วงการเคลื่อนที่ข้ึนและลงของตัวรถ เพ่ือให้รถได้รับแรงสะเทือนน้อยที่สุด และควบคุมล้อรถ 

ให้สัมผัสกับพื้นผิวของถนนขณะรถวิ่ง 

 

2.4 ระบบห้ามล้อที่ใช้ในรถจักรยานยนต์วีอาร์ 

เบรก คือ ส่วนหนึ่งที่ท าให้ความเร็วในการเคลื่อนที่ของรถยนต์และรถจักรยานยนต์ลดลงหรือ

หยุดตามความต้องการ ซึ่งระบบเบรกก็คือส่วนหนึ่งที่ท าหน้าที่ในการควบคุมความเร็วของรถนั่นเอง 

ความปลอดภัยในการควบคุมการขับขี่จึงขึ้นอยู่กับ " ระบบเบรก" เป็นส าคัญ ระบบเบรกโดยทั่วไปจะมี

อยู่ 2 ประเภท คือ ดรัมเบรก และดิสเบรก 

 

รูปที ่2.6  ระบบดรัมเบรก  
ที่มา https://www.yasaki.co.th/faq2.html 

https://www.yasaki.co.th/faq2.html
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2.4.1  ระบบดรัมเบรก  

คือระบบเบรกชนิดหนึ่ง ประกอบด้วยโลหะวงกลม(จานดรัมเบรก,กระทะล้อ) ยึดติดกับดุมล้อ 

หมุนไปพร้อมล้อ และชุดฝักเบรก(ก้ามเบรก) ซึ่งประกอบด้วยผ้าเบรก กลไกปรับตั้งเบรก สปริงดึงกลับ 

และกระบอกเบรก ซึ่งไม่หมุนไปพร้อมล้อ ส่วนที่บริเวณกระบอกเบรก (Brake wheel cylinder) จะมี

ท่อส่งน้ ามันเบรก (Brake fluid) มาเชื่อมต่อ  ดรัมเบรกส่วนมากมักใช้กับล้อส่วนหลังของรถปัจจุบัน

ยังคงเป็นที่นิยมใช้กันอยู่ (เริ่มแรกทั้งล้อหน้าและล้อหลังต่างก็ใช้ดรัมเบรก) 

 

 

 

  รูปที ่2.7  ระบบดรัมเบรกภายใน 

 ที่มา  http://www.techniccar.com/drum-brake/ 

 

  

http://www.techniccar.com/drum-brake/
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2.5  เซนเซอร์ท่ีใช้กับรถจักรยานยนต์วีอาร์ 

2.5.1 ตัวต้านทาน  

ตัวต้านทาน  หรือ รีซิสเตอร์ (resistor) เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหนึ่งที่มีคุณสมบัติในการต้าน

การไหลผ่านของกระแสไฟฟ้า ท าด้วยลวดต้านทานหรือถ่านคาร์บอน เป็นต้น นั่นคือ ถ้าอุปกรณ์นั้นมี

ความต้านทานมาก กระแสไฟฟ้าที่ไหลผ่านจะน้อยลง เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดพาสซีฟสองขั้ว ที่สร้าง

ความต่างศักย์ไฟฟ้าคร่อมขั้วทั้งสอง (V) โดยมีสัดส่วนมากน้อยตามปริมาณกระแสไฟฟ้าที่ไหลผ่าน (I) 

อัตราส่วนระหว่างความต่างศักย์ และปริมาณกระแสไฟฟ้า ก็คือ ค่าความต้านทานทางไฟฟ้า หรือค่า

ความต้านทานของตัวน ามีหน่วยเป็นโอห์ม ( Ω ) เขียนเป็นสมการ 


V

R
I

        (2.5) 

 

 2.5.2  ตัวต้านทานชนิดปรับค่าได้ 

 ตัวต้านทานชนิดนี้เป็นตัวต้านทานแบบไวร์วาวด์อีกชนิดหนึ่งที่สามารถปรับเปลี่ยนค่าความ

ต้นทานที่ต้องการใช้งานได้ โดยบนที่ตัวต้านทานชนิดนี้จะมีปลอกโลหะหลวมอยู่ และสามารถเลื่อน

ต าแหน่งเพ่ือให้ได้ความต้านทานที่ต้องการ มีสกรูขันยึดปลอกโลหะให้สัมผัสแน่นกับเส้นลวดที่ตัว

ต้านทาน ทั้งนี้เพ่ือป้องกันการเลื่อนเปลี่ยนต าแหน่ง การใช้งานของตัวต้านทานชนิดปรับค่าได้ จะใช้

ค่าความต้านทานเฉพาะค่าใดค่าหนึ่งที่ปรับไว้เท่านั้น รูปร่างและสัญลักษณ์ของตัวต้นทานแบบเปลี่ยน

ค่า แสดงดังรูป 

 

รูปที ่2.8  ตัวต้านทานชนิดปรับค่าได้ 

ที่มา  http://akaradech123.blogspot.com/2017/09/fixed-resistors-tapped-resistor.html 

http://akaradech123.blogspot.com/2017/09/fixed-resistors-tapped-resistor.html
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1) แบบหมุนแกน(Potentiometer)   

ตัวต้านทานปรับค่าได้หรือที่เราเรียกกันทั่วไปว่าโวลุ่ม(volume) ที่เรียกเช่นนี้ก็เพราะว่า

ส่วนใหญ่พบเจอในเครื่องขยายเสียง ความจริงมีให้เห็นกันมากมาย ไม่เฉพาะในเครื่องขยาย

เสียง เครื่องมือวัดก็ใช้กัน โทรทัศน์รุ่นเก่าๆ เครื่องคุมแสง สี เครื่องจ่ายไฟส าหรับห้องทดลอง 

เป็นต้น 

 

รูปที ่2.9  ตัวต้านทานปรับค่าได้แบบหมุนแกน 

ที่มา : https://sea.banggood.com 

2.5.3  Arduino 

บอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็ก ที่มีไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) เป็นชิ้นส่วนหลัก ถูกน ามา
ประกอบร่วมกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อ่ืนๆ เพ่ือให้ง่ายต่อการใช้งาน หรือที่เรียกกันว่า  บอร์ด 
Arduino โดยบอร์ด Arduino เองก็มีหลายรุ่นให้เลือกใช้ โดยในแต่ละรุ่นอาจมีความแตกต่างกันใน
เรื่องของขนาดของบอร์ด หรือสเปค เช่น จ านวนของขารับส่งสัญญาณแรงดันไฟที่ใช้  ประสิทธิภาพ
ของ MCU เป็นต้น  

 

รูปที ่2.10  บอรด์ Arduino 
ที่มา  https://poundxi.com/arduino 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%84%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%A5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C
https://poundxi.com/arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3/


14 
 

 
 

2.5.4 ซอฟต์แวร์ (Software) 
1) ภาษา Arduino (ภาษา C/C++) ใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมควบคุม MCU 

2) Arduino IDE เป็นเครื่องมือส าหรับเขียนโปรแกรมด้วยภาษา Arduino คอมไพล์

โปรแกรม (Compile) และอัพโหลดโปรแกรมลงบอร์ด (Upload) 

 

รูปที่ 2.11 ซอฟต์แวร์ (Software) 

ที่มา  https://poundxi.com/arduino 

 2.5.5  คันเร่งมือไฟฟ้า 

คันเร่งไฟฟ้า ท างานโดยรับค าสั่งจากคันเร่งที่บิด ส่งผ่านสายคันเร่ง หรือสายไฟแล้วในรถรุ่น

ใหม่ๆ(ไม่ใช้สายคันเร่งแล้ว) ส่งผ่านไปที่ตัวรับสัญญาณที่ชุดลิ้นปีกผีเสื้อไฟฟ้า ซึ่งสัญญาณนี้ จะถูก

ประมวลผลจากข้อมูลที่มาจากเซนเซอร์ต่างๆ   

 

 

 

 

รูปที่ 2.12 คันเร่งมือไฟฟ้า 

ที่มา http://www.cothai.com 

https://www.arduino.cc/en/Main/FAQ#toc13
https://poundxi.com/%e0%b8%a7%e0%b8%b4%e0%b8%98%e0%b8%b5%e0%b9%83%e0%b8%8a%e0%b9%89%e0%b8%87%e0%b8%b2%e0%b8%99%e0%b9%82%e0%b8%9b%e0%b8%a3%e0%b9%81%e0%b8%81%e0%b8%a3%e0%b8%a1-arduino-ide-%e0%b9%80%e0%b8%9a%e0%b8%b7%e0%b9%89%e0%b8%ad%e0%b8%87%e0%b8%95%e0%b9%89%e0%b8%99
https://poundxi.com/arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3/
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2.5.6  Encoder 

มีอีกชื่อหนึ่งที่นิยมเรียกกันว่า เอ็นโค้ดเดอร์แบบแกนหมุน คือ เซ็นเซอร์ชนิดหนึ่งที่ท าหน้าที่

ในการเข้ารหัส จากระยะทางจากการหมุนรอบตัวเอง และแปลงออกมาเป็นรหัสในรูปแบบของ

สัญญาณไฟฟ้าโดยสามารถน าเอารหัสเหล่านี้มาแปลงกลับ เพ่ือหาค่าต่างๆที่ต้องการได้ ไม่ว่าจะเป็น

ระยะทางการหมุน องศาการเคลื่อนที่ หรือ ความเร็วรอบก็ได้ แล้วน ามาแสดงผลให้ได้ทราบค่าผ่าน

หน้าจอแสดงผล เช่น ถ้าต้องการวัดระยะทางจะต้องต่อเข้ากับตัวนับจ านวน เพ่ือแสดงผลเป็น

ระยะทาง หรือ ถ้าต้องการวัดความเร็วรอบ จะต้องต่อเข้ากับตัววัดพัลส์ โดยการประยุกต์ใช้เอ็นโค้ ด

เดอร์นั้น สามารถใช้ท างานได้อย่างหลากหลาย เช่น กระบวนการประกอบชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ 

อุตสาหกรรมเซมิคอนดักเตอร์ เครื่องมือวัดต่างๆ เช่น ในการวัดความยาว หรือ อุตสาหกรรมเครื่องมือ

แพทย์ เป็นต้น 

ส่วนการแสดงผลเป็นความเร็วรอบของ RPM, RPS โดยอาศัยสัญญาณที่ผ่านการเข้ารหัสแล้ว

ออกมาเป็นสัญญาณทางไฟฟ้านั้น สามารถแบ่งรูปแบบของการเข้ารหัสได้อีกหลากหลายรูปแบบ เช่น 

สัญญาณดิจิตอล ศูนย์กับหนึ่ง ธรรมดา หรือ เป็นแบบ Binary Code, BCD Code, Gray Code 

 

 

 

รูปที ่2.13 Encoder 

ที่มา https://th.rs-online.com/web/p/rotary-encoders/7445312/ 

 

 

 

 

 

 

https://th.rs-online.com/web/p/rotary-encoders/7445312/
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บทที่ 3 

วิธีการด าเนินงาน 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.1 แผนผังแสดงขั้นตอนการด าเนินงาน 

การด าเนินโครงงานตามแผนผังแสดงในรูปที่ 3.1 เริ่มจาก ศึกษาหลักการการออกแบบและ 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง แล้วท าการออกแบบชิ้นส่วนที่ยึดส าหรับวัดแรงกดของเบรก ชิ้นส่วนที่ใช้ติดตั้ง

encoderในการวัดองศาการเลี้ยวของรถ และชิ้นส่วนที่ใช้ติดตั้งตัวต้านทานปรับค่าได้ในการวัดระยะ

ของการเบรก แล้วน าเสนอโครงร่างโครงงาน จะท าการจัดหาและสั่งซื้อวัสดุอุปกรณ์ที่ใช้ในประกอบ

สร้างและสร้างรถจักรยานยนต์เสมือนจริง เพ่ือน าไปทดสอบประสิทธิภาพภายในมหาวิทยาลัยนเรศวร

แล้วสรุปผลการด าเนินโครงการ 

ศึกษาหลักการและทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

ออกแบบโครงรถจักรยานยนต์จ าลอง 

จัดหาวัสดุอุปกรณ์ 

สร้างรถจักรยานยนต์จ าลอง 

ทดสอบประสิทธิภาพ 

ของรถจักรยานยนต์จ าลอง 

สรุปผลการด าเนินโครงงาน น าเสนอโครงงาน 

สร้างรถจักรยานยนต์จ าลอง 

ผ่าน 

 ไม่ผ่าน 

น าเสนอโครงร่างโครงงาน 
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3.1 การออกแบบจ าลองการขับขี่รถจักรยานยนต์เสมือนจริง หรือ VR 

 ในการออกแบบรถจักรยานยนต์เสมือนจริงนี้ จะท าการออกแบบโดยการออกแบบตัว

รถจักรยานยนต์เพ่ือให้เหมาะสมกับการเป็นรถจักรยานยนต์เสมือนจริง และเพ่ือที่จะบรรลุตาม

จุดประสงค์ที่ตั้งไว้ คือ 

1) เพ่ือท าการออกแบบรถจักรยานยนต์จ าลองในการประยุกต์ใช้กับเทคโนโลยีเสมือน

จริง (Virtual Reality หรือ VR) 

3.1.1 การออกแบบชิ้นส่วนของรถจักรยานยนต์ VR 

 3.1.1.1 การออกแบบท่ียึดโพเทนชิโอมิเตอร์แบบเลื่อนที่เบรกหน้า  ดังแสดงในรูป

ที่ 3.2 และ 3.3  การก าหนดขนาดที่ยึดข้ึนอยู่กับขนาดของโพเทนชิโอมิเตอร์เลื่อน   

 

 

 

 

รูปที่ 3.2 การออกแบบที่ยึดโพเทนชิโอมิเตอร์แบบเลื่อน 

 

 

 

 

รูปที่ 3.3 ขนาดของที่ยึดโพเทนชิโอมิเตอร์แบบเลื่อน 
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3.1.1.2  การออกแบบท่ียึดเอ็นโค้ดเดอร์ ดังแสดงในรูปที่ 3.4 และ 3.5  

การก าหนดขนาดที่ยึดขึ้นอยู่กับขนาดเอ็นโค้ดเดอร์ 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.4 การออกแบบที่ยึดเอ็นโค้ดเดอร์ 

 

                                   

 

 

 

รูปที่ 3.5 ขนาดของที่ยึดเอ็นโค้ดเดอร์ 

3.1.1.3 การออกแบบเฟืองติดเอ็นโค้ดเดอร์กับคอรถจักรยานยนต์ ดังแสดงในรูป 

3.6 และ 3.7 การก าหนดขนาดเฟืองที่ยึดขึ้นอยู่กับขนาดที่ยึดเอ็นโค้ดเดอร์และขนาดของคอ

รถจักรยานยนต์ 

 

 

 

 

รูปที่ 3.6 การออกแบบเฟืองติดเอ็นโค้ดเดอร์กับคอรถจักรยานยนต์ 
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รูปที่ 3.7 ขนาดแบบเฟืองยึดเอ็นโค้ดเดอร์กับคอรถจักรยานยนต์ 

3.1.1.4 การออกแบบที่ยึดโพเทนชิโอมิเตอร์ที่เบรกหลัง ดังแสดงในรูป 3.8 และ 

3.9 การก าหนดขนาดที่ยึดขึ้นอยู่กับขนาดของโพเทนชิโอมิเตอร์ 

  

รูปที่ 3.8 การออกแบบที่ยึดโพเทนชิโอมิเตอร์ 
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รูปที่ 3.9 ขนาดแบบที่ยึดโพเทนชิโอมิเตอร์ 

3.1.1.5 การออกแบบเฟืองติดโพเทนชิโอมิเตอร์ที่เบรกหลัง ดังแสดงในรูป 3.10 

และ 3.11 การก าหนดขนาดเฟืองขึ้นอยู่กับขนาดของโพเทนชิโอมิเตอร์ 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.10 ออกแบบเฟืองติดโพเทนชิโอมิเตอร์ที่เบรกหลัง 
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                        รูปที่ 3.11 ขนาดแบบเฟืองติดโพเทนชิโอมิเตอร์ที่เบรกหลัง 

  3.1.1.6  การออกแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหน้า  ดังแสดงในรูป 3.12 และ 

3.13 การก าหนดขนาดขึ้นอยู่กับขนาดความยาวและความกว้างของด้านหน้ารถจักรยานยนต์ 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.12 ออกแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหน้า 
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รูปที่ 3.13 ขนาดแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหน้า 

  3.1.1.7  การออกแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหน้า  ดังแสดงในรูป 3.14 และ 

3.15 การก าหนดขนาดขึ้นอยู่กับขนาดความยาวและความกว้างของด้านหลังรถจักรยานยนต์ 

 

 

 

 

 

 

 

    รูปที่ 3.14 ออกแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหลัง 
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รูปที่ 3.15 ขนาดแบบฐานยึดรถจักรยานยนต์ด้านหลัง 
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3.2  การจัดหาวัสดุอุปกรณ์ 

 

1) โครงรถจักรยานยนต์ (WAVE 110 เก่า)   
 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.16 โครงรถจักรยานยนต์ (WAVE 110 เก่า) 

 

2)  บอร์ด Arduino รุ่น MEGA 2560 R3  

 

 

 

 

รูปที ่3.17 บอร์ด Arduino รุ่น MEGA 2560 R3 
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3) คันเร่งไฟฟ้า (Hand Throttle)  

 

 

 

 

 

รูปที ่3.18 คันเร่งไฟฟ้า (Hand Throttle)  

 

4) Arduino USB Cable 1.5m 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.19 Arduino USB Cable 1.5m 

 



26 
 

 
 

5) Encoder R38s 

 

  

 

 

 

รูปที่ 3.20 Encoder R38s 

 

6) Slide Potentiometer  

 

 

 

 

รูปที่ 3.21 Slide Potentiometer  
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7) Potentiometer B100 K  

 

 

 

 

รูปที่ 3.22  Potentiometer B100 K  

 

8)  มือเบรกดรัมเบรก WAVE เก่า 

      

 

 

 

รูปที ่3.23  มือเบรกดรัมเบรก WAVE เก่า 

 

 

 



28 
 

 
 

9)  วงล้อน้ าเงิน อลูมิเนียม ซี่ลวด CMD SLIDE PACK 

 

 

 

 

รูปที่ 3.24 วงล้อน้ าเงิน อลูมิเนียมและซี่ลวด CMD SLIDE PACK  
 

10)  เหล็กและสกรสู าหรับยึดจุดต่างๆ 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.25  เหล็กและสกรู 
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11)  สีสเปรย์ส าหรับทาเหล็ก 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.26  สเปรย์ส าหรับทาเหล็ก 

 

12)  อุปกรณ์ไฟฟ้าอ่ืนๆ 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.27 อุปกรณ์ไฟฟ้า 
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3.3 วิธกีารทดสอบเซนเซอร์ที่ใช้กับรถจักรยานยนต์ VR 

การทดสอบรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ แบบVR ที่สร้างขึ้นนี้ มีจุดประสงค์เพ่ือต้องการ

ทราบข้อมูลต่างๆ ของรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ แบบVR เปรียบเทียบกับการขับขี่จริง เพ่ือเป็น

ประโยชน์ส าหรับการพัฒนาต่อไป และผลการทดสอบนี้ ได้แสดงถึงการท างานของ  Sensor

รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ แบบVR ด้วย ในการทดสอบจริงต้องมีการดัดแปลงให้เข้ากับความ

จ ากัดของอุปกรณ์ทดสอบ ดังนั้นจึงท าให้ผลการทดสอบที่ได้ไม่สามารถถือเป็นมาตรฐานที่จะใช้

เปรียบเทียบกับมาตรฐานสากลได้ ในการทดสอบจึงต้องมีความเก่ียวข้องกับ Sensor ดังนี้ 

 

3.3.1 Sensor electric accelerator (Hand Throttle) 

ทดสอบโดยการใช้การแสดงค าสั่งของบอร์ด Arduino เพ่ือให้ทราบค่าที่ส่งข้อมูลของการเร่ง

ความเร็วเข้าสู่ระบบแสดงค่าผ่านหน้าจอแสดงผล 

 

 

 

 
 

 

 รูปที่ 3.28  Sensor electric accelerator (Hand Throttle) คันเร่งไฟฟ้า 

อุปกรณ์ 

 1)  รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 2)  บอร์ด Arduino 

 3)  สายส่งข้อมูล  

4)  จอแสดงผล 
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วิธีการทดสอบ 

 1)  ต่อแผงวงจรเข้ายังจอแสดงผล 

 2)  ท าการหมุน  Sensor electric accelerator (Hand Throttle)  คันเร่งไฟฟ้า 

3)  ท าการทดสอบด้วยการเร่ง Sensor electric accelerator (Hand Throttle)  คันเร่ง

ไฟฟ้าที่ค่าต่างๆ 

 4)  บันทึกผลค่าสูงสุดต่ าสุดของการทดสอบ 

 5)  ท าการ mad ค่าสูงสุดต่ าสุดให้เป็นค่าเฉลี่ย 1-100 

 

3.3.2  Sensor  Slide  Potentiometer ทีเ่บรกหน้า 

ทดสอบโดยการใช้การแสดงค าสั่งของบอร์ด  Arduino  เพ่ือให้ทราบค่าท่ีส่งข้อมูลของเบรก

เข้าสู่ระบบแสดงค่าผ่านหน้าจอแสดงผล 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.29   เบรกหน้า 
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รูปที่ 3.30  Sensor Slide Potentiometer (เบรกหน้า) 

 

อุปกรณ์ 

 1)  รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 2)  บอร์ด Arduino 

 3)  สายส่งข้อมูล  

4)  จอแสดงผล 

วิธีการทดสอบ 

 1)  ต่อแผงวงจรเข้ายังจอแสดงผล 

 2)  ท าการก าเบรกหน้า 

 3)  ท าการทดสอบด้วยการแบรกที่แรงก าต่างกัน 

 4)  บันทึกผลค่าสูงสุดต่ าสุดของการทดสอบ 

 5)  ท าการ mad ค่าสูงสุดต่ าสุดให้เป็นค่าเฉลี่ย 1-100 
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3.3.3 Sensor Potentiometer ที่เบรกหลัง 

ทดสอบโดยการใช้การแสดงค าสั่งของบอร์ด Arduino เพ่ือให้ทราบค่าที่ส่งข้อมูลของเบรก

เข้าสู่ระบบแสดงค่าผ่านหน้าจอแสดงผล 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     รูปที่ 3.31  เบรกหลัง 

 

                  

 

 

 

 

รูปที่ 3.32  Sensor Potentiometer  
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อุปกรณ์ 

 1)  รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 2)  บอร์ด Arduino 

 3)  สายส่งข้อมูล  

4)  จอแสดงผล 

วิธีการทดสอบ 

 1)  ต่อแผงวงจรเข้ายังจอแสดงผล 

 2)  ท าการเหยียบเบรกหลัง 

 3)  ท าการทดสอบด้วยการเบรกที่แรงเหยียบต่างกัน 

 4)  บันทึกผลค่าสูงสุดต่ าสุดของการทดสอบ 

 5)  ท าการ mad ค่าสูงสุดต่ าสุดให้เป็นค่าเฉลี่ย 1-100 

 

3.3.4  Sensor encoder turn control ของการเลี้ยว 

ทดสอบโดยการใช้การแสดงค าสั่งของบอร์ด Arduino เพ่ือให้ทราบค่าที่ส่งข้อมูลขององศาใน

การเลี้ยวของรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ เข้าสู่ระบบแสดงค่าผ่านหน้าจอแสดงผล 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.33 Sensor encoder หมุนตามเข็ม 
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รูปที่ 3.34  Sensor encoder หมุนทวนเข็ม 

 

อุปกรณ์ 

 1)  รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 2)  บอร์ด Arduino 

 3)  สายส่งข้อมูล  

4)  จอแสดงผล 

วิธีการทดสอบ 

 1)  ต่อแผงวงจรเข้ายังจอแสดงผล 

 2)  ท าการหักเลี้ยวซ้ายขวา 

 3)  ท าการทดสอบด้วยการหักเลี้ยวด้วยองศาที่ต่างกัน 

 4)  บันทึกผลค่าสูงสุดต่ าสุดของการทดสอบ 

 5)  ท าการ mad ค่าสูงสุดต่ าสุดให้เป็นค่าเฉลี่ย -45◦ ถึง 45◦ 
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บทที่ 4  

ผลการทดลองและวิเคราะห์ผลการทดลอง 

 

4.1  ผลการทดลอง 

 4.1.1 ผลการทดสอบ Sensor electric accelerator (Hand Throttle) 

 การทดสอบการส่งค่า Sensor electric accelerator (Hand Throttle) โดยการทดสอบจะ

ทดสอบอัตราเร่งของ Sensor electric accelerator (Hand Throttle) ที่ความเร็ว 0 จนถึง 100 

กิโลเมตรต่อชั่วโมง 

 

 ตารางท่ี 4.1 การทดสอบ Sensor electric accelerator (Hand Throttle) 

ครั้งที ่ Sensor electric accelerator ค่าจอแสดงผล(km/hr) 

1 179 0 

2 349.25 25 

3 519.5 50 

4 689.75 75 

5 860 100 
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4.1.2 ผลการทดสอบ Sensor Slide Potentiometer ทีเ่บรกหน้า 

การทดสอบการส่งค่า Sensor Slide Potentiometer ที่ เบรกหน้า โดยการทดสอบจะ

ทดสอบแรงเบรกของ Sensor Slide Potentiometer เบรกหน้า ที่แรงเบรก เริ่มต้นจนถึงสิ้นสุด

รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 

ตารางที ่4.2 การทดสอบ Sensor Slide Potentiometer (เบรกหน้า) 

ครั้งที ่ Sensor Slide Potentiometer ค่าจอแสดงผลแรงเบรก(%) 

1 122 0 

2 179 25 

3 236 50 

4 293 75 

5 350 100 

 

4.1.3 ผลการทดสอบ Sensor Potentiometer ทีเ่บรกหลัง 

การทดสอบการส่งค่า Sensor Potentiometer โดยการทดสอบจะทดสอบแรงเบรกของ 

Sensor Potentiometer ที่แรงเบรก เริ่มต้นจนถึงสิ้นสุดรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 

ตารางที ่4.3 การทดสอบ Sensor Potentiometer (เบรกหลัง) 

ครั้งที ่ Sensor Potentiometer ค่าจอแสดงผลแรงเบรก(%) 

1 117 0 

2 155.25 25 

3 193.25 50 

4 231.75 75 

5 270 100 
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4.1.4  ผลการทดสอบ Sensor encoder turn control ของการเลี้ยว 

การทดสอบการส่งค่า Sensor encoder turn control โดยการทดสอบจะทดสอบการส่งค่า

มุมการเลี้ยวของ Sensor encoder turn control ที่ค่าการเลี้ยวซ้ายสุดจนถึงขวาสุดของการเลี้ยว

รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

 

 ตารางท่ี 4.4 การทดสอบ Sensor encoder turn control (การเลี้ยว) 

ครั้งที ่ Sensor encoder turn control ค่าจอแสดงผลของการเลี้ยว 

1 -280 -45◦ 

2 -140 -22.5◦ 

3 0 0◦ 

4 140 22.5◦ 

5 280 45◦ 

 

 

4.2 วิเคราะห์ผลการทดลอง 

 4.2.1 ผลการทดสอบ Sensor electric accelerator (Hand Throttle) 

 การทดสอบการส่งค่าความเร็วของ Sensor electric accelerator (Hand Throttle) โดย

ทดสอบท่ีการใช้การส่งค่าความเร็วที่ 0, 25, 50, 75 และ 100 km/hr ดังนี้ 
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รูปที่ 4.1 กราฟแสดงความสัมพันธ์ระหว่าง Sensor electric accelerator (Hand 

Throttle)เทียบกับจอแสดงผล 

 

1) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  179  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 0  km/hr 

2) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  349.25 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 25  km/hr 

3) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  519.5  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 50  km/hr 

4) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  689.75  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 75  km/hr 

5) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  860  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 100  km/hr 

 

จากการทดสอบพบว่า กราฟเป็นเส้นตรงแสดงถึง การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดและบอร์ดส่งค่า

ไปยังจอแสดงผล โดยการส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 1 เริ่มต้นที่ 179 จอแสดงผลมีค่า 0  km/hr 

การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 2 เริ่มต้นที่ 349.25 จอแสดงผลมีค่า 25  km/hr การส่งสัญญาณไป

ยังบอร์ดครั้งที่ 3 เริ่มต้นที่ 519.5  จอแสดงผลมีค่า 50  km/hr การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 4 

เริ่มต้นที่ 689.75 จอแสดงผลมีค่า 75  km/hr การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่  5 เริ่มต้นที่ 860  

จอแสดงผลมีค่า 100  km/hr  จะพบว่ายิ่งมีการบิดคันเร่งไฟฟ้ามากขึ้นจอแสดงผลยิ่งมีค่าเพ่ิมข้ึน 
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4.2.2 ผลการทดสอบ Sensor Slide Potentiometer ทีเ่บรกหน้า 

การทดสอบการส่งค่าแรงเบรก Sensor Slide Potentiometer ทีเ่บรกหน้า โดยทดสอบที่

การใช้การส่งค่าการเบรกท่ี 0%, 25%, 50%, 75% และ100% ดังนี้ 

 

 
 

รูปที่ 4.2 กราฟแสดงความสัมพันธ์ระหว่าง Sensor Slide Potentiometer 

เทียบกับจอแสดงผล 

 

1) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 122 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 0% 

2) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 179 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 25% 

3) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 236 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 50% 

4) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 293 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 75% 

5) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 350  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 100% 

 

 จากการทดสอบพบว่า กราฟเป็นเส้นตรงแสดงถึง การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดและบอร์ดส่งค่า

ไปยังจอแสดงผล โดยการส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 1 เริ่มต้นที่ 122 จอแสดงผลมีค่า 0% โดยการ

ส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 2 เริ่มต้นที่ 179 จอแสดงผลมีค่า 25% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 

3 เริ่มต้นที่ 236 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 50% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 4 เริ่มต้นที่ 293 
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จอแสดงผลมีค่า 75% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 5 เริ่มต้นที่ 350  จอแสดงผลมีค่า 100% จะ

พบว่ายิ่งมีการเบรกมากข้ึนจอแสดงผลยิ่งมีค่าเพ่ิมขึ้น 

 4.2.3 ผลการทดสอบ Sensor Potentiometer ทีเ่บรกหลัง 

 การทดสอบการส่งค่าแรงเบรก Sensor Potentiometer ทีเ่บรกหลัง โดยทดสอบที่การใช้

การส่งค่าการเบรกที่ 0%, 25% ,50%, 75% และ 100% ดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.3 กราฟแสดงความสัมพันธ์ระหว่าง Sensor Potentiometer  

เทียบกับจอแสดงผล 

 

1) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 117 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 0% 

2) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 155.25 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 25% 

3) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 193.5 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 50% 

4) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 231.75 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 75% 

5) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 270  จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 100% 

 

จากการทดสอบพบว่า กราฟเป็นเส้นตรงแสดงถึง การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดและบอร์ดส่งค่า

ไปยังจอแสดงผล โดยการส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 1 เริ่มต้นที่ 117จอแสดงผลมีค่า 0% โดยการ

ส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 2 เริ่มต้นที่ 155.25 จอแสดงผลมีค่า 25% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ด
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ครั้งที่ 3 เริ่มต้นที่ 193.5 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 50% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 4 

เริ่มต้นที่ 231.75 จอแสดงผลมีค่า 75% การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 5 เริ่มต้นที่ 270  

จอแสดงผลมีค่า 100% จะพบว่ายิ่งมีการเบรกมากขึ้นจอแสดงผลยิ่งมีค่าเพ่ิมขึ้น 

 

4.2.4 ผลการทดสอบ Sensor encoder turn control ของการเลี้ยว 

 การทดสอบการส่งค่าองศาการเลี้ยว Sensor encoder turn control ของการเลี้ยวทดสอบ

ที่การใช้การส่งค่าการเลี้ยวที่ -45◦, -22.5◦, 0◦, 22.5◦ และ 45◦ ดังนี้ 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 รูปที่ 4.4 กราฟแสดงความสัมพันธ์ระหว่าง Sensor encoder turn control 

เทียบกับจอแสดงผล 
 

1) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ -280 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า -45◦ 

2) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ -140 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า -22.5◦ 

3) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่  0 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 0◦ 

4) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 140 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 22.5◦ 

5) การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดเริ่มต้นที่ 280 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 45◦ 
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จากการทดสอบพบว่า กราฟเป็นเส้นตรงและมีค่าติดลบและบวก แสดงถึงการส่งสัญญาณไป

ยังบอร์ดและบอร์ดส่งค่าไปยังจอแสดงผลมีค่าตรงข้ามกัน โดยการส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 1 

เริ่มต้นที่ -280 จอแสดงผลมีค่า -45◦ โดยการส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 2 เริ่มต้นที่  -140

จอแสดงผลมีค่า -22.5◦ การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 3 เริ่มต้นที่ 0 จะส่งค่าไปที่จอแสดงผลมีค่า 

0◦ การส่งสัญญาณไปยังบอร์ดครั้งที่ 4 เริ่มต้นที่ 140 จอแสดงผลมีค่า 22.5◦ การส่งสัญญาณไปยัง

บอร์ดครั้งที่ 5 เริ่มต้นที่ 280  จอแสดงผลมีค่า 45◦ จะพบว่า องศาการเลี้ยวซ้ายสุดจนถึงขวาสุดของ

การเลี้ยวรถจักรยานยนต์ จะมีค่าเริ่มท่ี  -45◦, -22.5◦ , 0◦ , 22.5◦ และ 45◦ 
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บทที่ 5 

สรุปผลโครงงานและข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลโครงงาน 

โครงงานนี้ได้ท าการศึกษาทฤษฎีส าหรับใช้ออกแบบรถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ โดย

ออกแบบรถจักรยานยนต์ 2 ล้อ และประกอบโครงรถให้เหมาะสมกับการจ าลองการขับขี่ เพ่ือสร้าง

โลกเสมือนให้เป็นโลกจริงจากการขับขี่รถจักรยานยนต์จ าลองที่ท าให้ความรู้สึกเสมือนว่าได้ขับขี่

รถจักรยานยนต์บนท้องถนนและยังช่วยในเรื่องของการฝึกขับขี่ขั้นพ้ืนฐานให้เกิดความเคยชินก่อนจะ

ไปขับขี่จริงบนท้องถนน และยังสามารถน าไปศึกษาและพัฒนาการออกแบบที่ใช้เทคโนโลยีความเป็น

จริงเสมือนนี้ต่อไปได้ 

 

5.1.1 สรุปผลการทดสอบเซนเซอร์ท่ีใช้กับรถจักรยานยนต์ VR 

 

  5.1.1.1 Sensor electric accelerator (Hand Throttle) จากการทดสอบการส่ง

ค่าและค านวณผลกราฟท าให้ทราบว่าsensor เริ่มการส่งสัญญาณที่ 179-860 หลังจากท าการแปลง

ค่าแล้วท าให้ เกิดความสัมพันธ์ เส้นตรงและเกิดความเสถียรให้ค่าถูกต้องแม่นย าในการเร่ง

รถจักรยานยนต์จ าลองการขับขี่ 

          5.1.1.2 Sensor Slide potentiometer จากการทดสอบการส่งค่าและค านวณผล

กราฟท าให้ทราบว่า sensor เริ่มการส่งสัญญาณที่ 122-350 หลังจากท าการแปลงค่าแล้วท าให้เกิด

ความสัมพันธ์เส้นตรงและเกิดความเสถียรให้ค่าถูกต้องแม่นย าในการเบรกของรถจักรยานยนต์จ าลอง

การขับขี ่

   5.1.1.3 Sensor potentiometer จากการทดสอบการส่งค่าและค านวณผลกราฟ

ท าให้ทราบว่าsensor เริ่มการส่งสัญญาณที่ 177-270 หลังจากท าการแปลงค่าแล้วท าให้เกิด

ความสัมพันธ์เส้นตรงและเกิดความเสถียรให้ค่าถูกต้องแม่นย าในการเบรกของรถจักรยานยนต์จ าลอง

การขับขี ่
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  5.1.1.4 Sensor encoder turn control จากการทดสอบการส่งค่าและค านวณผล

กราฟท าให้ทราบว่าsensor เริ่มการส่งสัญญาณที่ -280 ถึง 280 หลังจากท าการแปลงค่าแล้วท าให้

เกิดความสัมพันธ์เส้นตรงและเกิดความเสถียรให้ค่าถูกต้องแม่นย าในการเลี้ยวของรถจักรยานยนต์

จ าลองการขับขี ่

 

5.1.2 ปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 

  5.1.2.1 จากการทดสอบใช้บอร์ด Arduino รุ่น MEGA 2560 R3 การส่งข้อมูล
แสดงผลระหว่าง Force / Weight Sensor เกิดความล่าช้าในการแสดงผลจึงท าให้ต้องเปลี่ยนมาเป็น 
potentiometer ทั้งแบบ Slide potentiometer และpotentiometer แบบปรับค่าได้ท าให้การรับ
ค่าจริงจากการเบรกอาจมีการบิดเบือนได้มากกว่า Force / Weight Sensor ซึ่งรับค่าจากแรงที่เบรก
จริงโดยตรง 

          5.1.2.2 การทดสอบเบรกหลังอาจมีการคาดเคลื่อนเนื่องจากมือลิง บริเวณเบรกหลัง
อาจมีการเลื่อนของน็อตยึดเมื่อมีการซ้ าๆหลายๆครั้งจะท าให้เกิดการคลายตัวของเกลียวน็อต จึง
แนะน าให้มีการรองหรือซับด้วยน็อตอีกตัวเพ่ือความแน่น และมีการจดบันทึกค่ารอบในการปรับ     

         5.1.2.3 จากการทดลองเนื่องจากระบบเบรกหน้าและหลังจะมีแรงปฎิกิริยาโต้กลับ
น้อยเนื่องจากไม่มีแรงดันที่เกิดจากการหมุนของล้อ จึงแนะน าว่าควรให้มีการหมุนเพ่ือเพ่ิมแรง
ปฏิกิริยาในการเบรกให้มีความจริงยิ่งขึ้น 

5.1.2.4 แนะน าให้ท าระบบเกียร์แบบหลายแบบเช่น  

  1) รถจักรยานยนต์แบบมีครัช 

  2) รถจักรยานยนต์แบบไม่มีครัช 

  3) รถจักรยานยนต์ประเภทออโต้ 

  4) รถจักรยานยนต์ประเภทครัชเปียก มีเกียร์ในการปรับความเร่งความเร็ว

ในการขับขี ่

5.1.2.5 แนะน าให้มีการท าระบบเอียงตัวเพ่ือความสมจริงในการทดสอบการขับขี่

รวมไปถึงการแสดงผลในการเปิดไฟเลี้ยวและเสียงแตร  
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