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บทคัดย่อ 

 โครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบและสร้างระบบบังคับเลี้ยวของรถ Formula student 

car โดยระบบบังคับเลี้ยวค านวณตามทฤษฎีอัคเคอร์มานด์ ซึ่งระบบบังคับเลี้ยวเป็นระบบที่ส าคัญใน

การบังคับรถไปยังทิศทางที่ต้องการ ในการวิเคราะห์ออกแบบและสร้างระบบบังคับเลี้ยวจะต้องให้มี

ความเหมาะสมกับตัวรถ ซึ่งจะท าให้รถมีการเลี้ยวที่คล่องตัวในทุกสภาวะการขับขี่ โดยเงื่อนไขการ

ออกแบบจะก าหนดให้การหมุนพวงมาลัย 180 องศา รถยนต์สามารถเลี้ยวได้รัศมี 4 เมตร เพ่ือการ

ควบคุมรถท่ีรวดเร็ว และพวงมาลัยไม่หนักขณะเลี้ยว โดยพวงมาลัยจะต้องมีมุมฟรีไม่เกิน 7 องศาเพ่ือ

ไม่ให้เกิดการส่ายของล้อหน้าซึ่งอาจท าให้เกิดอุบัติเหตุขณะขับขี่ได้จากผลการศึกษาและออกแบบตาม

ทฤษฎีอัคเคอร์มานด์ที่ออบแบบสร้างนั้น จากนั้นน ารถยนต์ไปทดสอบจริงในสนามพบว่าพวงมาลัย

สามารถเลี้ยวได้ในรัศมี 4 เมตร โดยการหมุนพวงมาลัย 180 องศา ตามการออกแบบไว้และพวงมาลัย

เบาขณะรถอยู่นิ่งหรือทีค่วามเร็วต่ า พวงมาลัยสามารถควบคุมทิศทางการเลี้ยวได้ดี  
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Title: The design and analysis of steering system for Mech-UBU Formula Student 

car 

  By  Mr. Noppanut   Poonprakhon 
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                                                                               Mr. Thanakorn  But-on 

ABSTRACT 
           This project aim to design and build the vehicle steering system of Formula 

student car. The steering system is calculated based on the Ackermann theory. The 

steering system is importance system for controlling driving vehicle direct. The 

analysis, design and building of the steering system must be suitable for the vehicle, 

so the car will be agilite turn all driving conditions. The conditions of the design, 

when the steering wheel turned 180 degrees, the car must turn in 4 meters of turn 

radius. Therefor the car is quickly control and the steering wheel is not heavy to turn. 

The free angle of the steering wheel must not exceed 7 degrees to prevent the 

staggering of the front wheel, which cause an accident while driving. From the study 

and design by Ackermann theory then build and test in the circuit. The result found 

that. The steering wheel can turn 4 meters of turn radius. When steering wheel 

turned 180 degrees follow from design. Moreover the steering wheel is easy to 

control. while the car not driving or driving at low speed. Thus steering wheel this is 

good direction control of the turning. 
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