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บทคดัย่อ 
อุบัติเหตุทำงรถยนต์ที่มีควำมรุนแรงอำจสง่ผลให้ผูป้ระสบอุบตัเิหตุหมด

สตหิรอืไม่สำมำรถช่วยเหลอืตนเองได ้ ระบบแจง้เตอืนอุบตัเิหตุแบบอตัโนมัติ
จึงมีวัตถุประสงค์เพื่อแก้ปญัหำดงักล่ำว ซึ่งประกอบดว้ยแอปพลิเคชันบน
โทรศพัท์มอืถอืที่ใชแ้บบจ ำลองที่พฒันำดว้ยโครงข่ำยประสำทเทยีมแบบเพอร์
เซปตรอนหลำยชัน้ โดยจ ำแนกอุบัติเหตุออกเป็น 5 เหตุกำรณ์ ไดแ้ก่ รถไม่
เกดิอุบตัเิหตุ รถชนแลว้หยุดอยู่กบัที่ รถชนแลว้ไถลไปทำงขวำ รถชนแลว้ไถล
ไปทำงซ้ำย และรถพลิกคว ่ำ กำรสร้ำงแบบจ ำลองจะใช้รถบังคบัขนำดเล็ก 
รถบัม๊ และโทรศพัท์มอืถอื เพื่อจ ำลองเหตุกำรณ์เสมือนจรงิ  โดยใชชุ้ดข้อมูล
ฝึกสอนจ ำนวน 145 ชุด และชุดข้อมูลส ำหรับกำรประเมินผล 40 ชุด ผลกำร
ทดลองพบว่ำแบบจ ำลองสำมำรถจ ำแนกอุบตัิเหตุไดอ้ย่ำงถูกตอ้ง ร้อยละ 95 
ซึ่งขอ้มูลจำกเซนเซอร์วดัควำมเร่งบนรถบงัคบัขนำดเลก็และรถบัม๊จะน ำไปหำ
ควำมสมัพนัธ์เพื่อสรำ้งแบบจ ำลองส ำหรบักำรจ ำแนกอุบตัเิหตุทำงรถยนต์จริง
ในอนำคตต่อไป 
ค ำส ำคัญ: แจ้งอุบัติเหตุอัตโนมตัิ, เซนเซอร์วัดควำมเร่ง, โครงข่ำยประสำท
เทยีม, เพอร์เซปตรอนหลำยชัน้ 
 
ABSTRACT 

The fatal car accident may be affected to victims cannot help 
themselves. The automatic accident notification system can used for help 
victim.  Our system has a mobile application uses classification model, 
which follows multi- layer artificial neural networks.  The car accident will 
classified into five events including no car accident, stationary vehicle 
accident, car crash skidded to right, car crash skidded to left, and car 
crash flipped over.  We create virtual simulation the model using small 
remote control car, bumper car, and mobile phone. The training datasets 
are from mobile phone sensor 145 sets and testing data for evaluation 
30 sets.  The accuracy of accident classification model is 95% .  The 
information from sensors on small remote control car is compared with 
sensors on the bumper car to find a relationship to create a model for 
real car accident classification in the future work. 
Keywords:  Automatic Accident Alert, Accelerometer Sensor, Artificial 
Neural Network, Multi-layer Perceptron 
 
 
 
 

1) บทน ำ 
ในแต่ละปีของประเทศไทยมสีถิติกำรเกิดอุบตัิเหตุเป็นจ ำนวนมำก 

ทั ้งย ังมีแนวโน้มว่ำจะมีกำรเกิดอุบ ัติ เหตุ เพิ่มมำกขึ้น  [1]   บำง
สถำนกำรณ์ผูท้ี่ประสบอุบตัเิหตุอำจมอีำกำรไม่รำ้ยแรงมำกนกั เพยีงแต่
ได้รบักำรรกัษำหรือได้รบัควำมช่วยเหลือที่ล่ำช้ำ จึงท ำให้ร่ำงกำยที่
ได้รับบำดเจ็บนัน้ไม่สำมำรถทนกับอำกำรเจ็บปวดที่ได้รับไหวและ
อำจจะท ำให้ผู้ที่ประสบอุบตัิเหตุเสียชีวิตลงได้  ผู้ที่ประสบอุบัติเหตุ
สมควรที่จะตอ้งไดร้บัควำมช่วยเหลอือยำ่งรวดเรว็และทนัท่วงที  

ควำมรวดเร็วในกำรช่วยเหลือผูท้ี่ประสบอุบตัิเหตุเป็นหน่ึงปจัจัย
ส ำคญัที่อำจจะลดอตัรำกำรเสียชีวิตลงได้ ทัง้ยงัสำมำรถช่วยเหลือผูท้ี่
ประสบอุบัติเหตุในสถำนกำรณ์ที่เกิดขึ้นให้ได้รับกำรรักษำได้อย่ำง
รวดเรว็ จงึเกดิแนวคดิที่จะน ำเอำเทคโนโลยมีำใช้เพื่อตอบรบักบัปญัหำ
ที่เกิดขึน้ บทควำมน้ีน ำเสนอระบบต้นแบบส ำหรบัแจ้งเตือนอุบตัิเหตุ
แบบอัตโนมัติซึ่ งครอบคลุมทุกภำคส่วนที่ เกี่ยวข้อง โดยสร้ำง
แบบจ ำลองส ำหรบักำรจ ำแนกตำมโครงข่ำยประสำทเทียมแบบเพอร์
เซปตรอนหลำยชัน้ ซึ่งจ ำแนกอุบตัเิหตุออกเป็น 5 เหตุกำรณ์ ไดแ้ก่ รถ
ไม่เกิดอุบตัิเหตุ รถชนแล้วหยุดอยู่กบัที่ รถชนแล้วไถลไปทำงขวำ รถ
ชนแล้วไถลไปทำงซ้ำย และรถพลิกคว ่ำ กำรสร้ำงแบบจ ำลองจะใช้รถ
บงัคบัขนำดเลก็ รถบัม๊ และโทรศพัทม์อืถอื เพื่อจ ำลองเหตุกำรณ์เสมอืน
จรงิ เมื่อไดแ้บบจ ำลองที่มคีวำมถูกตอ้งมำกพอ จะน ำแบบจ ำลองน้ีไปใช้
บนแอปพลิเคชนับนโทรศพัท์เพื่อประเมินควำมถูกต้อง และทดสอบ
ร่วมกับระบบรับค ำร้องที่สำมำรถแจ้งเตือนไปยงัหน่วยกู้ภัยฉุกเฉิน 
สถำนีต ำรวจ หรอืโรงพยำบำล เมื่อผูใ้ชป้ระสบอุบตัเิหตุโดยอตัโนมตัิ 
 

2) ทฤษฎทีี่เกี่ยวขอ้ง 
2.1) ระบบปฏบิตักิารแอนดรอยด ์

เ ป็ น ร ะบ บปฏิบัติ ก ำ รบ นสมำร์ ท โ ฟนที่ มีพื้ น ฐ ำ นอยู่ บน
ระบบปฏิบตัิกำรลินุกซ์ แรกเริ่มพฒันำโดยบริษทัแอนดรอยด์ จำกนัน้
ทำงบริษทักูเกิลได้ซื้อลิขสิทธิแ์ละน ำระบบปฏิบัติกำรแอนดรอยด์มำ
พัฒนำต่อ โดยระบบปฏิบัติกำรแอนดรอยด์เป็นระบบปฏิบตัิกำรที่
พฒันำด้วยภำษำจำวำ ที่ทำงกูเกิลได้มีกำรน ำลิขสิทธิข์องโค้ดมำใชใ้น
ลักษณะของซอฟต์แวร์เสรีหรือโอเพนซอร์ส (Open Source) ท ำให้
นักพฒันำสำมำรถน ำโค้ดของระบบปฏบิตัิกำรแอนดรอยด์มำดดัแปลง
แกไ้ขไดอ้ยำ่งอสิรเสร ี[2] 
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2.2) เวบ็เซอรว์สิ (Web services) 
เว็บเซอร์วิสถูกออกแบบเพื่ อสนับสนุนกำรแลกเปลี่ยนข้อมูล

ระหว่ำงเครื่องคอมพวิเตอรผ์ำ่นระบบเครอืขำ่ย ภำษำที่ใชพ้ฒันำบรกิำร
บนเว็บ เช่น ภำษำซีพลัสพลัส (C++) ภำษำจำวำ (Java) ภำษำจำ
วำสครปิ (JavaScript) [3,4] 
2.3) บรกิารระบุต าแหน่ง (Location-based services) 

เป็นเทคโนโลยีที่อ ำนวยควำมสะดวกแก่ผูใ้ช้บริกำรจำกกำรระบุ
ต ำแหน่ง เช่น กำรคน้หำต ำแหน่งของสถำนที่ต่ำง ๆ  และบรกิำรแผนที่ 
โดยใช้อุปกรณ์เคลื่อนที่เป็นอุปกรณ์ในกำรรับ -ส่งข้อมูล และจีพีเอส 
(GPS) ในกำรระบุต ำแหน่ง กำรใหบ้รกิำรระบุต ำแหน่งม ี    ผูใ้หบ้รกิำร
ต่ำง ๆ ดว้ยกำรเชื่อมโยงผำ่นเครอืขำ่ย จงึมกีำรน ำบรกิำรระบุต ำแหน่ง
มำใช้ในเชิงธุรกิจ กำรจัดจ ำหน่ำยสินค้ำ กำรโฆษณำ และบริกำร
ประชำชน กำรกูภ้ยั ขอ้มูลจรำจร [5] 
2.4) ระบบจพีเีอส (GPS) 

เป็นกำรบอกพิกดัของวตัถุต่ำง ๆ บนโลก โดยเครื่องรบัสญัญำณ
ระบบจีพีเอสสำมำรถค ำนวณพกิดัโดยใช้ค ำนวณจำกควำมถี่สญัญำณ
นำฬกิำที่ส่งจำกดำวเทยีม  โดยเครื่องรบัสญัญำณระบบจพีเีอส สำมำรถ
ค ำนวณควำมเรว็และทศิทำงน ำมำใชร่้วมกบัโปรแกรมแผนที่ [6] 
2.5) กูเกลิแมปเอพไีอ (Google Maps API) 

เป็นตวักลำงที่ท ำหน้ำที่เชื่อมต่อระหว่ำงโปรแกรมประยุกต์หรือ
เชื่อมกำรท ำงำนเขำ้กบัระบบปฏิบตัิกำรต่ำง ๆ  [7] โดย     กูเกิลแมป 
เป็นบริกำรของบริษัทกูเกิล ที่ให้บริกำรเทคโนโลยีด้ำนแผนที่  ที่มี
ประสทิธภิำพสูงและใชง้ำนง่ำย [8] ซึ่งเป็นแพลตฟอรม์กำรคน้หำขอ้มูล
ทำงภูมิศำสตร์ เช่น แผนที่ออนไลน์, ภำพถ่ำยดำวเทียม, เส้นทำงกำร
ขบัรถ, ที่อยู่, และรำยชื่อองค์กรธุรกิจ [9] โดยบริกำรแผนที่น้ีเริ่มต้น
ใหบ้รกิำรตัง้แต่กลำงปี ค.ศ. 2005 เป็นบรกิำรฟรทีี่จดัใหแ้ก่ผูใ้ช้ทัว่โลก
ส่วนประกอบที่ส ำคัญที่ดึงดูดผู้ใช้งำนเป็นอย่ำงมำก คือแผนที่และ
ภำพถ่ำยดำวเทียมคุณภำพดี ซึ่งครองคลุมพื้นผิวโลกในมำตรำส่วน   
ต่ำง ๆ ตำมควำมเหมำะสม [10] 
2.6) เซนเซอรว์ดัความเร่ง (Accelerometer Sensor) 

เป็นเซนเซอร์ที่ใช้ในกำรตรวจจับลักษณะกำรเคลื่อนไหวของ
สมำร์ทโฟนว่ำมีกำรเคลื่อนที่เป็นอย่ำงไร หรือมีควำมเร็วเท่ำไร เช่น 
กำรเคลื่อนที่ขึ้นบน-ลงล่ำง กำรเคลื่อนที่ไปทำงซ้ำย-ทำงขวำ กำร
เคลื่อนที่ไปขำ้งหน้ำ-ขำ้งหลงั หรอืกำรเคลื่อนที่ไปในแนวทแยง [11]  
2.7) โครงขา่ยประสาทเทยีม (Artificial Neural Network) 

เป็นส่วนหน่ึงของปญัญำประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) ที่เป็น
แบบจ ำลองทำงคณิตศำสตร ์(Mathematical model) ส ำหรบัประมวลผล
สำรสนเทศดว้ยกำรค ำนวณแบบคอนเนคชนันิสต์ (Connectionist) เพื่อ
พัฒนำให้คอมพิวเตอร์สำมำรถท ำงำนได้เหมือนสมองของมนุษยใ์ห้
สำมำรถเรียนรู้กำรจ ำรูปแบบ (Pattern Recognition) และกำรสร้ำง
ควำมรูใ้หม่ (Knowledge Extraction) [12]      
2.8) โครงข่ายประสาทเทียมเพอร์เซปตรอนแบบหลายชัน้ (multi-layer 
perceptron)  

เป็นส่วนหน่ึงของโครงข่ำยประสำทเทียมชนิดหน่ึง ที่มีโครงสร้ำง
เป็นแบบชัน้หลำย ๆ ชัน้ และเหมำะส ำหรบัน ำมำประยกุตใ์ชก้บังำนที่มี
ควำมซบัซ้อนมำก ๆ  โดยโครงข่ำยประสำทเทียมเพอร์เซปตรอนแบบ

หลำยชัน้นัน้ประกอบด้วยชัน้ขอ้มูลเข้ำ (Input Layer) ชัน้ขอ้มูลออก 
(Output Layer) และสุดทำ้ยชัน้ซ่อน (Hidden Layer) โดยชัน้ซ่อนนัน้จะ
มกีี่ช ัน้กไ็ด ้แต่ควรที่จะมอียำ่งน้อยหน่ึงชัน้ [13] 
2.9) สมการการหาค่าความเร่ง 

จำกงำนวจิยั [14] ไดก้ล่ำวไวว่้ำ เรำสำมำรถพฒันำระบบบนสมำรท์
โฟนที่มีระบบปฏิบัติกำรแอนดรอยด์ให้สำมำรถแจ้งเตือนไปยัง
หน่วยงำนกู้ภัยฉุกเฉินเมื่อเกิดอุบ ัติเหตุได้อ ัตโนมัติ  โดยสำมำรถ
ตรวจสอบและวิเครำะห์ควำมรุนแรงได้จำกขอ้มูลของเซนเซอร์วัด
ควำมเร่งบนสมำรท์โฟน ซึ่งค่ำที่ไดร้บัจำกเซนเซอรท์ัง้ 3 ค่ำ คอื ค่ำจำก
แกน X, Y และ Z จะน ำมำหำค่ำควำมเร่งไดด้งัสมกำรที่ 1 

 

MA = √ax2 + ay2 + az2                               (1) 
 

3) วธิกีำรด ำเนินงำน 
กำรพฒันำระบบต้นแบบกำรแจ้งเตือนอตัโนมตัินัน้เป็นกำรท ำงำน

ร่วมกันระหว่ำงโมบำยแอปพลิเคชนัและเว็บแอปพลิเคชัน โดยกำร
ท ำงำนของระบบคอื เมื่อผูใ้ชง้ำนโมบำยแอปพลิเคชนัเกดิอุบตัิเหตุทำง
รถยนต ์ระบบจะท ำกำรประมวลผลควำมรุนแรงของเหตุกำรณ์ที่เกิดขึน้ 
โดยใช้แบบจ ำลองส ำหรบักำรจ ำแนกตำมโครงข่ำยประสำทเทียมแบบ
เพอรเ์ซปตรอนหลำยชัน้ และเตรยีมกำรส่งขอ้มูลต่อไปยงัเวบ็แอปพลิเค
ชนั หลงัจำกเกิดอุบตัิเหตุโมบำยแอปพลิเคชนัจะนับถอยหลงัเป็นเวลำ 
30 วนิำทกี่อนกำรส่งขอ้มูล เพื่อใหผู้ใ้ชส้ำมำรถยกเลิกกำรแจง้อตัโนมตัิ
ของระบบได ้หรอืหำกผูใ้ชง้ำนโมบำยไม่ไดท้ ำกำรยกเลกิ ระบบโมบำย
จะท ำกำรส่งขอ้มูลต่ำง ๆ รวมถงึต ำแหน่งที่เกดิอุบตัเิหตุของผูใ้ชโ้มบำย
ไปยงัเว็บแอปพลิเคชนั และด้ำนของเวบ็แอปพลิเคชนันัน้จะมผีูใ้ชซ้ึ่งมี
หน้ำที่ในกำรรบักำรแจง้เตือน คอยตอบรบักำรแจ้งเตือนของผูแ้จ้ง ซึ่ง
ขอ้จ ำกดัของกำรแจง้เตือนแบบอตัโนมตัิของแอปพลิเคชนัในปจัจุบนัที่
เห็นได้ชดัคือ เมื่อเกิดอุบตัิเหตุแล้วสมำร์ทโฟนไม่สำมำรถท ำงำนได้  
ระบบก็ไม่สำมำรถแจง้เตือนแบบอตัโนมตัิ และไม่สำมำรถส่งขอ้มูลไป
ยงัหน่วยงำนที่เกี่ยวขอ้งแบบอตัโนมตัไิด ้

 

 
รูปที ่1: หน้ำหลกัของโมบำยแอปพลเิคชนั 
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นอกจำกกำรแจง้เตอืนอตัโนมตัแิลว้ ระบบยงัมฟีงักช์นักำรแจ้งด้วย
ตนเองดงัรูปที่ 1 โดยผูใ้ช้สำมำรถกดที่ปุ่ม “SOS” ที่หน้ำหลกัของโม
บำยแอปพลิเคชนั แต่กำรท ำงำนของฟงัก์ชนัน้ีไม่สำมำรถจ ำแนกไดว่้ำ
ผูใ้ชเ้กดิอุบตัเิหตุในรูปแบบใด 

กำรเริ่มต้นกำรพัฒนำระบบเริ่มจำกำรศึกษำกำรท ำงำนของ
เซนเซอร์วัดควำมเร่งที่อยู่บนสมำร์โฟน ซึ่งเป็นเซนเซอร์ที่ ว ัด ค่ำ
ควำมเร่งได้จำก 3 แกนของสมำร์ทโฟน นัน้คือแกน X, Y, และ Z เมื่อ
วำงสมำรท์โฟนไปในแนวระนำบเดียวกนักบัพื้นโลก แกน X เป็นแกนที่
บอกกำรเคลื่ อนที่ไปทำงซ้ำย หรือทำงขวำ หำกค่ำที่ได้เป็นบวก
หมำยควำมว่ำสมำร์ทโฟนก ำลงัเคลื่อนที่ไปทำงขวำ หำกค่ำที่ได้ติดลบ
หมำยควำมว่ำสมำร์ทโฟนเคลื่อนที่ไปทำงซำ้ย แกน Y เป็นแกนที่บอก
กำรเคลื่อนที่ไปดำ้นหน้ำ หรอืถอยหลงั หำกค่ำที่ไดเ้ป็นบวกหมำยควำม
ว่ำสมำรท์โฟนก ำลงัเคลื่อนที่ไปดำ้นหน้ำ หำกค่ำที่ไดต้ดิลบหมำยควำม
ว่ำสมำรท์โฟนเคลื่อนที่ไปถอยหลงั แกน Z เป็นแกนที่บอกกำรเคลื่อนที่
ขึน้บน หรอืลงล่ำง หำกค่ำที่ไดเ้ป็นบวกหมำยควำมว่ำสมำรท์โฟนก ำลงั
เคลื่อนที่ขึน้บน หำกค่ำที่ไดต้ดิลบหมำยควำมว่ำสมำรท์โฟนเคลื่อนที่ลง
ล่ำง 

 

 
รูปที ่2: แกนของสมำร์ทโฟน [11] 

 
กำรเก็บขอ้มูลเซนเซอร์วดัควำมเร่งจำกรถบงัคบัขนำดเลก็ เพื่อใช้

ในกำรสอนให้แบบจ ำลองรู้จ ำและสำมำรถจ ำแนกเหตุกำรณ์   ต่ำง ๆ 
พรอ้มทัง้ขอ้มูลที่ใชใ้นกำรทดสอบ โดยบทควำมน้ีแบ่งเหตุกำรณ์ของรถ
ออกเป็น 5 เหตุกำรณ์ คือ รถขบัปกติ รถชนแล้วหยุด รถชนแล้วไถล
ซำ้ย รถชนแลว้ไถลขวำ และรถชนแล้วพลกิคว ่ำ น ำสมำรท์โฟนที่ใช้ใน
กำรพฒันำมำเก็บขอ้มูล ซึ่งขอ้มูลที่ได้นัน้จะเป็นขอ้มูลทัง้ 3 แกนของ
สมำรท์โฟน แลว้น ำขอ้มูลมำสรำ้งกรำฟเพื่อวเิครำะหค์วำมแตกต่ำงของ
แต่ละเหตุกำรณ์ จำกกำรทดลองพบว่ำ หำกเกิดเหตุกำรณ์รถขบัปกติ 
กรำฟจะมกีำรเคลื่อนไหวที่สม ่ำเสมอทัง้ 3 แกน แกน X และ Y จะมค่ีำ
อยูร่ะหว่ำง -5 ถงึ 5 แกน Z จะมคี่ำอยูร่ะหว่ำง 5 ถงึ 15 ดงัรูปที่ 3 
 

 
รูปที ่3: กรำฟรถขบัปกตขิองรถบงัคบัขนำดเลก็ 

 

หำกเกิดเหตุกำรณ์รถชนแล้วหยุด กรำฟจะมกีำรเปลี่ยนแปลงจำกเดมิ
คอื แกน Y จะมคี่ำต ่ำกว่ำ 5 แกน Z จะมคี่ำมำกกว่ำ 15 ดงัรูปที่ 4 
 

 
รูปที ่4: กรำฟรถชนแลว้หยดุของรถบงัคบัขนำดเลก็ 

 
หำกเกิดเหตุกำรณ์รถชนแล้วไถลซ้ำย กรำฟจะมกีำรเปลี่ยนแปลง

จำกเดมิคอื แกน X และ Y จะมคี่ำต ่ำกว่ำ -5 แกน Z จะมคี่ำมำกกว่ำ 15 
ดงัรูปที่ 5 
 

 
รูปที ่5: กรำฟรถชนแลว้ไถลซ้ำยของรถบงัคบัขนำดเลก็ 

 
หำกเกิดเหตุกำรณ์รถชนแล้วไถลขวำ กรำฟจะมีกำรเปลี่ยนแปลง

จำกเดมิคอื แกน X จะมคี่ำมำกกว่ำ 5 แกน Y จะมคี่ำต ่ำกว่ำ -5 แกน Z 
จะมคี่ำมำกกว่ำ 15 ดงัรูปที่ 6 
 

 
รูปที ่6: กรำฟรถชนแลว้ไถลขวำของรถบงัคบัขนำดเลก็ 

 
หำกเกิดเหตุกำรณ์รถชนแล้วพลิกคว ่ำ กรำฟจะมกีำรเปลี่ยนแปลง

จำกเดมิคอื แกน Y จะมคี่ำต ่ำกว่ำ -5 แกน Z จะมคี่ำมำกกว่ำ 15 และจะ
เปลี่ยนอกีครัง้ แกน Y จะมคี่ำมำกกว่ำ -5ถ แกน Z มคี่ำต ่ำกว่ำ 5 ดงัรูป
ที่ 7 
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รูปที ่7: กรำฟรถชนแลว้พลกิคว ่ำของรถบงัคบัขนำดเลก็ 

 
กำรเก็บขอ้มูลเซนเซอร์วดัควำมเร่งจำกรถบัม๊นัน้สำมำรถเก็บได้

เพียงเหตุกำรณ์เดียวคือ รถชนแล้วหยุด ซึ่งกำรแสดงผลของกรำฟคอื 
แกน Y มคี่ำต ่ำกว่ำ -5 และแกน Z มคี่ำมำกกว่ำ 15 ดงัรูปที่ 8 
 

 
รูปที ่8: กรำฟรถชนแลว้หยดุของรถบัม๊ 

 
กำรสร้ำงแบบจ ำลองกำรจ ำแนกเหตุกำรณ์นัน้ ใช้ไลบรำรีเวกก้ำ 

โดยใช้เทคนิคกำรท ำงำนแบบเพอร์เซปตรอนหลำยชัน้ ซึ่งเป็นรูปแบบ
หน่ึงของโครงข่ำยประสำทเทียม และเมื่อได้แบบจ ำลองแล้วจะน ำมำ
ท ำงำนร่วมกนักบัโมบำยแอปพลิเคชนั ให้ระบบกำรแจง้เตอืนอุบตัิเหตุ
อตัโนมตัสิำมำรถท ำงำนไดอ้ยำ่งสมบูรณ์ 
 

4) สรุปผลกำรด ำเนินงำน 
ผลกำรทดสอบกำรจ ำแนกเหตุกำรณ์แบ่งตำมประเภทรถที่ ใช้

ทดสอบ 2 ประเภท คอื 

4.1) รถบงัคบัขนาดเลก็ 
ข้อมูลค่ำเซนเซอร์วัดควำมเร่งที่ได้จำกกำรทดสอบกับรถบงัคบั

ขนำดเล็กทัง้ 145 ชุด เมื่อน ำเขำ้สู่กระบวนกำรกำรเรียนรู้และจดจ ำ
เหตุกำรณ์ทัง้ 5 เหตุกำรณ์แลว้นัน้ ระบบสำมำรถจ ำแนกเหตุกำรณ์จำก
ชุดทดสอบไดท้ี่ควำมถูกตอ้งรอ้ยละ 95 ของเหตุกำรณ์ทัง้หมด 

 

 
รูปที ่9: ผลกำรสร้ำงแบบจ ำลองจำกชดุขอ้มลูฝึกสอน 

 
 

 
รูปที ่10: ผลลพัธ์กำรจ ำแนกจำกชดุขอ้มลูทดสอบ 

 
4.2) รถบัม๊ 

เน่ืองจำกรถบัม๊นัน้ไม่สำมำรถท ำกำรทดสอบกำรเกดิเหตุกำรณ์ต่ำง 
ๆ ได้ครบตำมรถบงัคบัขนำดเล็ก ท ำให้สำมำรถเกบ็ขอ้มูลค่ำเซนเซอร์
วดัควำมเร่งของรถบัม๊ได้ 1 เหตุกำรณ์ คือ รถชนแล้วหยุด  และได้น ำ
ค่ำที่ได้มำเปรียบเทียบกบัเหตุกำรณ์เดียวกนักับรถบังคับขนำดเล็ก
ในช่วงระยะเวลำ 10 วินำที ท ำให้ได้ทรำบว่ำค่ำเซนเซอร์วดัควำมเร่ง
ของรถทัง้ 2 ประเภทนัน้มแีนวโน้มไปในทศิทำงเดยีวกนั 

 

 
รูปที ่11: กรำฟแสดงค่ำเซนเซอร์วดัควำมเร่ง 

 
5) ขอ้เสนอแนะ 

บทควำมน้ีได้น ำเสนอต้นแบบระบบแจ้งเตือนอุบัติเหตุแบบ
อตัโนมตั ิโดยกำรทดสอบและพฒันำนัน้ไดท้ ำกบัรถบงัคบัขนำดเลก็และ
รถบัม๊  ซึ่งมีขนำดที่แตกต่ำงจำกรถยนต์  และค่ำของเซนเซอร์วัด
ควำมเร่งนัน้แตกต่ำงกนัไปด้วย แมว่้ำจะไม่สำมำรถน ำแบบจ ำลองที่ใช้
ในกำรจ ำแนกมำใช้งำนกบัรถยนต์จริงได้ แต่จำกกำรทดลองท ำให้ได้
ทรำบถงึแนวโน้มและควำมสมัพนัธข์องค่ำจำกเซนเซอรว์ดัควำมเร่งจำก
กำรจ ำลองเหตุกำรณ์ ซึ่งจะน ำไปใช้วิเครำะห์และค้นหำสมกำร
ควำมสมัพนัธร์ะหว่ำงอุบตัเิหตุทำงรถยนตจ์รงิในอนำคตต่อไป 
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