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3.6  การออกแบบของระบบทั้งหมดบน Vivado 
3.7  ผังการท างานของระบบประมวลผลบน XSDK 
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3.13  การติดตั้ง Board Drive บนโครงสร้างรถยนต์ต้นแบบ 
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3.15  การตดิตั้งบอร์ด Arduino บนโครงสร้างรถยนต์ต้นแบบ 
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4.10  ผลการทดสอบในสภาพแวดล้อมที่มีเสียงรบกวน (Stop) 
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4.14  การทดสอบการหมุนของเซอร์โว (เทียบทางเท้า) 
4.15  ผลการทดสอบการหมุนของเซอร์โว (Right) 
4.16  ผลการทดสอบการหมุนของเซอร์โว (Stop) 
4.17  ผลการทดสอบการหมุนของเซอร์โว (Left) 
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