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บทคัดย่อ 

          โครงการนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อ (1) ออกแบบระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ (2) จำลองการ

ทำงานระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ (3) เพื่อทดสอบระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ (4) ทำการ

ทดสอบประสิทธิภาพของระบบบังคับเลี ้ยวคอม้าและล้อ โดยการดำเนินงานจะศึกษาทฤษฎีที่

เกี่ยวข้องกับการออกระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ รวมไปถึงศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวข้องเพื่อใช้ในการ

อ้างอิงข้อมูลอันเป็นประโยชน์ ซึ่งจะมีการนำเอาโปรแกรมคอมพิวเตอร์เข้ามาช่วยในการออกแบบ

พร้อมวิเคราะห์ควบคู่ไปกับการคำนวณทางทฤษฎี โดยขอบขอตในการสร้างคือ (1) ออกแบบและ

วิเคราะห์ความแข็งแรงของคอม้าเพ่ือให้ได้คอม้าที่มีน้ำหนักเบาและสามารถรับแรงที่มากระทำได้ และ 

(2) จำลองการเกิดแรงที่กระทำต่อคอม้าโดยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ (3) ทดสอบความคล่องตัวในการ

บังคับเลี้ยวทัง้ในที่แคบและคดเคี้ยว 

         ผลจากการดำเนินงาน (1) ออกแบบระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ  มีความแข็งแรงและ

น้ำหนักคอม้าด้านหน้าน้ำหนัก 446 กรัมด้านหลัง 550 กรัม และสามารถรับแรงที่มากระทำต่อคอม้า

ได้ (2) จำลองการทำงานของระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อด้วยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ ได้ค่าความ

ปลอดภัยคอม้าด้านหน้า 2.2 ด้านหลัง 8.42 (3) ทดสอบระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อ ผลการ

ทดสอบพบว่าระบบสามารถบังคับเลี้ยวได้คล่องตัวในทั้งที่แคบและที่คดเค้ียว  
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Abstract 

The objectives of this thesis are (1) designing a steering knuckle and wheel steering 

system, (2) simulating the operation of the steering knuckle and wheel steering 

system,(3) simulating the operation of the steering knuckle and wheel steering system. 

To test steering knuckle and wheel steering systems (4) Tested the performance of 

steering knuckle and wheel steering systems. The operation will study the theories 

related to the issuance of the steering knuckle and wheel steering systems. This 

includes studying relevant research for useful references, which will be used by 

computer programs to help design and analyze along with theoretical calculations. 

The edges of the building are: (1) Design and analyze the strength of the steering 

knuckle to obtain a lightweight and capable of carrying out force.  and (2) simulate the 

force exerted on the steering knuckle by a computer program, (3) test steering agility 

in both narrow and winding places. 

Results of operation (1) Design of steering knuckle and wheel steering system.  

It has the strength and weight of the front steering knuckle weighing 446 grams, the 

rear 550 grams, and can bear the force exerted on the steering knuckle. (2) Simulate 

the operation of the steering knuckle and wheel steering system with the computer 

program. Front steering knuckle safety factor 2.2, rear 8.42 (3) Test steering knuckle 

and wheel steering system. Test results showed that the system was able to steer 

agilely in both narrow and winding areas. 
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กิตติกรรมประกาศ 

โครงงานนี้สำเร็จลุล่วงได้ด้วยความกรุณาจากอาจารย์ที่ปรึกษาปริญญานิพนธ์ อาจารย์ 

ชาคริต โพธิ์งาม อาจารย์ที่ปรึกษาร่วม ศาสตราจารย์ดร. ประชาสันติ  ไตรยสุทธิ์  ที่ได้ทำให้ปริญญา

นิพนธ์ฉบับนี้สำเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี ขอขอบพระคุณคำแนะนำและข้อคิดเห็นต่างๆของการทำ

โครงงานนี้ ตลอดจนให้คำแนะนำด้านรูปเล่มโครงงาน รวมถึงการออกแบบ การสร้าง การทดสอบ

ระบบบังคับเลี้ยว คอม้าและล้อ นี้ขึ้นมาขอขอบพระคุณอาจารย์คณะกรรมการการสอบทุกท่าน ที่ได้

ให้คำแนะนำการทำโครงงานนี้สำเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี ขอขอบคุณอาจารย์ทุกท่านที่ให้การอบรมและ

ให้ความรู้ต่างๆอันเป็นประโยชน์ต่อปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ รวมถึงผู้ที่มีส่วนเกี่ยวข้องทุกท่าน ที่ได้ให้

ความร่วมมือ ความรู้ด้านต่างๆ คำแนะนำและการอำนวยความสะดวก  ขอบคุณชุมนุมเครื่องกล 

ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล อาคารEN4 ที่ใหค้วามอนุเคราะห์สถานที่และเครื่องมือในการสร้าง

ชิ้นงานระบบบังคับเลี้ยวคอม้าและล้อในตัวรถยนต์ไฟฟ้าในการจัดทำปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ 

สุดท้ายนี้ผู้จัดทำโครงงานขอกราบขอบพระคุณ บิดา-มารดา เป็นอย่างสูงที่ช่วยสนับสนุน

ค่าใช้จ่ายในการดำเนินการโครงงานปริญญานิพนธ์ฉบับนี้จนสำเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี 
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