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ABSTRACT 

 Researches of unmanned ground vehicle are very popular and useful in the 

real world applications such as in household uses, industrial revolution and military 

services, etc. The unmanned ground vehicles are commonly used for operation in 

places where they are unsafe, dangerous or risky for human to be reached. In order to 

achieve missions, formations and paths of unmanned ground vehicles need to be 

prepared before operating the missions. Hence, in this work control forces that could 

accomplish control path tracking for the unmanned ground vehicles was designed. 

 The aim of this research was to analyze formations of the unmanned 

ground vehicles by using concept of the Fundamental Equation of Constrained Motion 

(FECM). The first section of this research analyzed and obtained control forces for 

controlling formations of nominal multi-UGV for moving to satisfy constraints. The 

FECM has three steps to analyze: i) Determining the unconstrained motion ii) 

Assigning constraint equation and iii) Computing a constrained motion. The second 

section involved the additional control forces to control motions of uncertain multi-

UGV system to follow the formation requirement of the nominal system. The 

simulation results showed that the control forces and additional control forces obtained 

can regulate motion of the uncertain unmanned ground vehicles to operate in the 

desired formations. 
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บทคดัยอ่ 
 ในปัจจุบนัการวจิยัเก่ียวกบัยานพาหนะไร้คนขบัมีความนิยมและใชก้นัอยา่งแพร่หลาย 
ตัวอย่างเช่น ในครัวเรือน โรงงานอุตสาหกรรม และทางวิทยาการทหาร เป็นต้น โดยทั่วไป
ยานพาหนะไร้คนขบัถูกน ามาใชเ้พื่อช่วยในการปฏิบติัภารกิจในสถานท่ีท่ีไม่ปลอดภยั อนัตราย หรือ
สถานท่ีท่ีคาดวา่จะมีความเส่ียงต่อการสูญเสียส าหรับมนุษย ์ในการปฏิบติัภารกิจของยานพาหนะไร้
คนขบัจะตอ้งเตรียมรูปแบบและเส้นทางการเคล่ือนท่ีให้กบัยานพาหนะไร้คนขบัก่อนท่ีจะน าไป
ปฏิบติัภาระกิจต่าง ๆ ดังนั้นเราจึงท าการสร้างแรงควบคุมท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของ
ยานพาหนะไร้คนขบัใหเ้คล่ือนท่ีตรงตามรูปแบบท่ีเราก าหนดไว ้
 งานวิจยัน้ีเป็นการวิเคราะห์รูปแบบของการเคล่ือนท่ีของยานพาหนะไร้คนขบัโดยใช้
สมการการเคล่ือนท่ีแบบมีเง่ือนไข ในส่วนแรกเป็นการวิเคราะห์และสร้างรูปแบบเคล่ือนท่ีของกลุ่ม
ยานพาหนะไร้คนขบัให้เคล่ือนท่ีตรงตามรูปแบบเส้นทางท่ีเราตอ้งการ สมการการเคล่ือนท่ีแบบมี
เง่ือนไขประกอบด้วย 3 ขั้นตอน คือ 1) สร้างสมการการเคล่ือนท่ีปราศจากเง่ือนไข 2) ก าหนด
เง่ือนไขในการเคล่ือนท่ี และ 3) ค านวณหาการเคล่ือนท่ีแบบมีเง่ือนไข ในส่วนท่ีสองเป็นการสร้าง
การควบคุมทิศทางของกลุ่มยานพาหนะไร้คนขบัให้เคล่ือนท่ีไปตามเส้นทางท่ีตอ้งการภายใตค้วาม
ไม่แน่นอนในระบบใหเ้คล่ือนท่ีตรงตามรูปแบบการเคล่ือนท่ีท่ีก าหนดไวใ้นส่วนแรก การจ าลองการ
เคล่ือนท่ีเป็นการแสดงผลของแรงควบคุมท่ีใชใ้นการควาบคุมให้กลุ่มยานพาหนะไร้คนขบัเคล่ือนท่ี
เพื่อปฏิบติัภารกิจในรูปแบบการเคล่ือนท่ีท่ีก าหนดไว ้
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