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บทคัดยอ 

 

งานวิจัยนี้ไดทําการศึกษาและพัฒนาระบบสําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ โดยทํา

การออกแบบและพัฒนาไมเทานําทางและรถเข็นใหสามารถใชงานไดสะดวกยิ่งขึ้น โดยการนําเอา

อุปกรณตรวจจับวัตถุ (Sensor) และมอเตอรส่ันติดตั้งลงบนระบบไมเทานําทางซ่ึงไดแก หมวก เ ส้ือ

กั๊กและไมเทา รวมท้ังดัดแปลงรถเข็นเพ่ือใหรถเข็นสามารถขับเคล่ือนไดดวยระบบมอเตอรไฟฟา 

นอกจากนั้นยังมีการนําเอาระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็นไฟฟามาเช่ือมตอกันเพ่ือใหทํางาน

รวมกันเปนการเพ่ิมประสิทธิภาพของการใหความชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ   

จากผลการทดลองระบบสามารถทํางานไดตามท่ีไดออกแบบไว โดยจะเคล่ือนท่ีหลบ

หลีกส่ิงกีดขวางแบบอัตโนมัติ และกลับมาในทิศทางเดิมไดอยางถูกตอง  สามารถส่ังการใหรถเข็น

เคล่ือนท่ีไดดวย Joystrick มีสวนแสดงผลตางๆท่ีฝง Server ดวยการออกแบบสวนติดตอกับผูใช

แบบกราฟก  (GUI) ไมวาจะเปนสัญญาณภา พจากกลองไอพีท่ีติดตั้งบนรถเข็น  สัญญาณอุณหภูมิ

รางกายของผูนั่งรถเข็น สัญญาณชีพจรของผูนั่งรถเข็น สัญญาณแจงเตือนอุณหภูมิร างกายของผูนั่ง

รถเข็นเกินกําหนด สัญญาณแจงเตือนเม่ือผูนั่งรถเข็นกดปุมขอความชวยเหลือ และระบบยังสามารถ

ท่ีจะปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมไดอีกดวย 

 

 

 

 

 

 

 

DPU



ง 

Thesis Title  Electric Wheelchair Control and Wireless Health Status Monitoring 

   for the Handicapped and the Elderly 

Author   Saifon Kotesopa 

Thesis Advisor   Narongdech Keeratipranon, Ph. D. 

Department   Computer and Telecommunication Engineering 

Academic Year  2011 

 

ABSTRACT 

 

The objective of this research is to design and develop an intelligent wheelchair 

system for the Handicapped and the Elderly. The system is composed of the walking stick, the 

wheelchair and the server. Ultrasonic sensors are attached to the walking stick, the hat, and the 

jacket to sense the obstacles at different heights. Microcontrollers are used to receive signal from 

ultrasonic sensors and control the vibration motors for warning purpose. The wheelchair is 

modified and attached with electric motors. The contribution includes cooperation between the 

walking stick and the wheelchair helps improve efficiency of the system.  

This system allows the wheelchair to perform automatic obstacle avoidance. The 

experiment confirms the performance of the system.  The wheelchair can be controlled from the 

server via wireless signal. The server has a Graphical user interface (GUI) to show video signal 

from the installed wheelchair camera, patient’s status and emergency status. This system  also  

has an ability to deny user from controlling the wheelchair out of the controllable area. 
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บทนํา 

 

1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

 จากแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแหงชาติฉบับท่ี 8 (พ.ศ.2540-2544) และแผนพัฒนา

เศรษฐกิจและสังคมแหงชาติ ฉบับท่ี 10 (พ.ศ. 2550 - 2554) มีสาระสําคัญคือเพ่ือเสริมสรางศักยภาพ

ของคนทุกคนท้ังในดาน รางกาย จิตใจ  และสติปญญา ใหมีสุขภาพ พลาน ามัยแข็งแรงมีความรู 

ความสามารถและทักษะในการประกอบอาชีพ และสามารถปรับตัว ใหทันตอกระแสการเปล่ียน  

แปลงท้ังในดาน เศรษฐกิจ สังคมและการปกครอง ซ่ึงถือวาคนเปนทรัพยากรท่ีมีคุณคาและสามารถ

พัฒนาความรูความสามารถอยางไมหยุดยั้ง ท้ังนี้เพราะคนเปนกําลังสําคัญในการพั ฒนาประเทศใน

ทุกๆ ดาน แตในทุก สังคมมิไดมีบุคคลท่ีมีความรู ความสามารถเทาเทียมกันท้ังหมด ยังมีบุคคล

ประเภทหนึ่ง ซ่ึงมีความผิดปกติหรือความบกพรองทางดานรางกาย ทางสติปญญาหรือทางจิตใจ ทํา

ใหเปนอุปสรรค ในการดํารงชีวิต การประกอบ อาชีพและการได มีสวนรวมในกิจกรรมตางๆ ของ

สังคม ซ่ึงเราเรียกบุคคล เหลานี้วาคนพิการ  

คนพิการ หรือ  บุคคลทุพพลภาพ หมายความวา บุคคลซ่ึงมีความสามารถถูกจํากัดใ ห

ปฏิบัติกิจกรรมในชีวิตประจําวันและการมีสวนรวมทางสังคมไดโดยวิธีการท่ัวไป เนื่องจากมีความ

บกพรองทางการมองเห็ น การไ ดยิน  การเคล่ือนไหว การส่ือสาร จิตใจ อารมณ พฤติกรรม สติ  

ปญญาและการเรียนรู และมีความตองการจําเปนพิเศษดานตางๆ เพ่ือใหสามารถดําเนินชีวิตและมี

สวนรวมในสังคมไดอยางบุคคลท่ัวไป0

1  

จากสรุปสาระสําคัญของคณะรัฐมนตรีรับทราบตามท่ีกระทรวงเทคโนโลยีสารสนเทศ

และการส่ือสาร เรื่องสถิติสําคัญผูสูงอายุไทย 2550  โครงสรางประชากรไทย พบวา ประชากรวัย

สูงอายุ 60 ปขึ้นไป มีแนวโนมเพ่ิมมากขึ้น  ประเทศไทยมีประชากรสูงอายุประมาณ 7.1 ลานคน 

แบงออกเปน 3 กลุม คือ กลุมอายุ 60-69 ป รอยละ 58.8 กลุมอายุ 70-79 ป รอยละ 31.7 และกลุมอายุ 

80 ปขึ้นไป รอยละ 9.51

2  

 

 

                                                
1 พระราชบัญญัติสงเสริมและพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ (2550). คนพิการ. 
2 กระทรวงเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร. (2550). สถิติสําคัญผูสูงอายุไทย.    
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ผลการสํารวจของสํานักงานสถิติแหงชาติ สํารวจคนพิการเม่ือป 2550 พบวา มีคนพิการ

จํานวนประมาณ 1,871,860 คน หรือคิดเปนรอยละ 2.9 ของประชากรท้ังหมด จํานวน 65,566,359 

คน โดยเพศหญิงมีสัดสวนท่ีสูงกวาเพศชายเล็กนอย คือ รอยละ 3.0 และรอยละ 2.7 ตามลําดับ  

จากผลงานเรื่องการพัฒนารถเข็นไฟฟาสําหรับคนพิการ2

3 พบวาการควบคุมทิศทางการ

เคล่ือนท่ีจะใชคันบังคับ  (Joystick) เปนอุปกรณ  ควบคุมท้ังทิศทางและความเร็วของรถเข็นไฟฟา  

เพียงอยางเดียวไมสามารถควบคุมจากระยะไกล หรือบอกสถานะของผูใชท่ีอยูบนรถเข็น 

 ผลงานจากไมเทาพูดไดสําหรับคนพิการทางสายตา 3

4  นําเทคโนโลยีตัวตรวจจับชนิด

จําแนกความถ่ีวิทยุ  (Radio Frequency Identification Device: RFID) มาใชเพ่ือบอกตําแหนงพิกัด

ของสถานท่ีใหทราบโดยทําการรับคาปายอิเล็กทรอนิกส RFID ฝงไวใตพ้ืนท่ีท่ีกําหนด  ซ่ึงเปน

ขอจํากัดเม่ือนําไปใชนอกสถานท่ีท่ีไมไดติดปายอิเล็กทรอนิกส RFID จากผลงานจากการวัดระยะ

จุดตอจุดเพ่ือใชกับไมเทาอิเล็กทรอนิกสชวยผูพิการทางการมองเห็น 4

5   เปนการใชเทคโนโลยี

อัลทราโซนิกสติดกับไมเทาในการวัดระยะเพ่ือแจงเตือนผูพิการในการหลบส่ิงกีดขวางในส วนลาง 

แตไมสามารถบอกส่ิงกีดขวางท่ีอยูสวนบน และกลางลําตัวได  

ดังนั้นผูวิจัยจึงตองการพัฒนาประสิทธิภาพของรถเข็นและไมเทานําทาง โดยการศึกษา

การควบคุมทิศทางและความเร็วของรถเข็นไฟฟาจากบนรถเข็นและจากระยะไกลดวยคอมพิวเตอร   

ติดอุปกรณตรวจจับสภาพแวดลอมและผู ใชรถเข็นท่ีจําเปน การแสดงผลสถานะของผูท่ีอยูบน

รถเข็น ศึกษาการใชคล่ืนอัลทราโซนิกสในการตรวจจับวัตถุและส่ิงกีดขวางเพ่ือนําทางผูใชในไมเทา 

การวิเคราะหสภาพแวดลอมและแจงเตือนผูใช  และศึกษาการนํารถเข็นไฟฟาและไมเทานําทางมา

ใชทํางานรวมกัน เพ่ือทําการเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางเองแบบอัตโนมัติ  

ดังนั้นเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพและศักยภาพในการดํารงชีวิตของผูพิการและผูสูงอายุ 

ผูวิจัยจึงไดตระหนักถึงความจําเปนท่ีจะตองมีการพัฒนาระบบโดยการออกแบบและเขียน ซอฟแวร

เพ่ือควบคุมและตรวจสอบอุปกรณบนรถเข็นเพ่ือชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุใหชวยเหลือตนเอง 

และเพ่ือลดคาใชจายในการจางผูดูแล ลดภาระสําหรับคนในครอบครัว ในขณะเดียวกันผูวิจัยได

จัดทําระบบเพ่ือใหทราบสถานะหรือขอมูลตางๆ ท่ีจําเปนของผูพิการและผูสูงอายุ เชน การเตนของ

หัวใจ การบาดเจ็บ การตองการความชวยเหลือของผูพิการหรือผูสูงอายุ และยังสามารถตรวจสอบ

สภาพแวดลอมไดโดยการดูผานกลอง ไอพี เพ่ือใหผูพิการและผูสูงอายุรูสึกวามีความปลอดภัยและ

เหมือนมีคนดูแลอยางใกลชิด หากเกิดเหตุการณตางๆ ท่ีตองการความชวยเหลือก็สามารถ มองเห็น

                                                
3 ปยะเดช วิรักขะโม และกฤษฎา ถิ่นหัวเตย. (2540).  การพัฒนารถเข็นไฟฟาสําหรับคนพิการ. 
4 จักรพันธุ ลออุทัย, นรินทร สุนทรพงษ และนิพนธ มุงออมกลาง. (2549).  ไมเทาพูดไดสําหรับคนพิการทางสายตา. 
5 ระบิน ปาล.ี (2549).  วัดระยะจุดตอจุดเพ่ือใชกับไมเทาอิเล็กทรอนิกสชวยผูพิการทางการมองเห็น. 
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ไดทันทวงที  ในสวนของไมเทานําทางจะทําการติดตั้งอุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีสามารถตรวจจับ

และเตือนเม่ือพบส่ิงกีดขวางและทําการวิเคราะหสภาพแวดลอมและแจงเตือนผูใชโดยการส่ัน หรือ

การใชเสียง เพ่ือใหผูใชงานไดทราบและสามารถหลบส่ิงกีดขวางไดถูกตอง ซ่ึงไมเทาขาว (อุปกรณ

ท่ีชวยนําทางคนตาบอดใหไปในสถานท่ีตาง ๆไดอยางอิสระและปลอดภัย ) ไมสามารถทําได เปน

การลดอุบัติเหตุและเพ่ิมความม่ันใจใหแกผูใชไดมากยิ่งขึ้น ท้ังนี้เม่ือนํารถเข็นไฟฟา และไมเทานํา

ทางมาใชงานรวมกัน ทําใหรถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางเองแบบอัตโนมัติ โดยท่ีอยู

ใชงานไมจําเปนตองบังคับทิศทางเอง ซ่ึงเปนการอํานวยความสะดวกในการดําเนินชีวิตในสังคมได

อยางมีประสิทธิภาพ 

 

1.2 วัตถุประสงค 

1. เพ่ือพัฒนาระบบสําหรับผูพิการหรือผูสูงอายุรวมถึงผูท่ีตองการใชรถเข็นใหสามารถควบคุม

การเคล่ือนท่ีของรถเข็นดวยกานควบคุม (Joystick) ในการกําหนดทิศทางท่ีตองการไดดวยตนเอง  

2. เพ่ือพัฒนาไมเทานําทางใหสามารถนําทางผานส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนาเพ่ือใหผูพิการทาง

สายตาสามารถรับทราบ โดยสงสัญญาณเตือนถึงส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนา 

3. เพ่ือเปนการทดสอบการควบคุมรถเข็นผานเครือขายไรสาย โดยสามารถบังคับควบคุมรถเข็น

ใหเคล่ือนท่ี  

4. เพ่ือทดสอบระบบการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง  เพ่ือใหรถเข็น

สามารถเคล่ือนท่ีหลบส่ิงกีดขวางไดอยางอัตโนมัติ เม่ืออุปกรณ 2 อยางทํางานรวมกัน 

5. เพ่ือพัฒนาระบบปองกันการควบคุมรถเข็นหลุดออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

1.3  ขอบเขต 

ขอบเขตการศึกษาในการวิจัยครั้งนี้  ผูศึกษาจะทําการศึกษา  ระบบควบคุมรถเข็น

อัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสู งอายุและตรวจสอบ  ศึกษา หลักการทํางานและการสง

ขอมูลภาพวิดีโอของกลองไอพีผานทางชองทางการส่ือสารแบบไรสาย  ออกแบบและเขียน

โปรแกรมควบคุมมอเตอรไฟฟาท่ีติดตั้งบนรถเข็น  พรอมท้ังทดสอบการเช่ือมตอสัญญาณระหวาง

รถเข็นกับไมเทานําทาง โดยการทํางานหลักๆ ของงานวิจัยมีดังนี้ 
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1. สวน Hardware  

1.1)  ใชกานควบคุม (Joy stick) ในการบังคับการเคล่ือนท่ี 

1.2)  สงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุระหวางรถเข็นกับ server โดยใชเครือขาย

ไรสาย  

1.3)  รถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีไดเองอัตโนมัติเม่ือนําระบบไมเทานําทางมาเช่ือมตอกับระบบ

รถเข็น 

1.4)  ในงานวิจัยนี้ใช Access Point ยี่หอ Dlink รุน DAP-1150 

2. สวน Software 

2.1) สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีมาแสดงท่ีคอมพิวเตอรเซิรฟเวอร  

2.2) แสดงสัญญาณสภาวะอุณหภูมิรางกาย สัญญาณชีพ  และอัตราการเตนของหัวใจของผู

พิการหรือผูสูงอายุท่ีรับมาจากรถเข็น  

2.3) ส่ังการควบคุมการขับเคล่ือนรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย 

2.4) สามารถใหรถเข็นเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ  

2.5) สามารถปองกันไมใหรถเข็นถูกควบคุมออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

1.4  ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

1. เพ่ืออํานวยความสะดวกในการเดิ นทางใหกับผูใชไดมากยิ่งขึ้น  อีกท้ังยังสามารถนํามา

ประยุกตใชงานในโรงพยาบาลได  

2.  เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการดูแลผูสูงอายุและผูพิการ  

3.  เม่ือผูพิการ ผูสูงอายุ และผูใชรถเข็น ตองการความชวยเหลือสามารถสงสัญญาณและขอมูล

เพ่ือขอความชวยเหลือได  

 

1.5  การทดสอบระบบ 

วิธีการทดสอบระบบจะทําการทดสอบการทํางานของระบบทุกสวนไดแก ทดสอบการ

ทํางานสวนของรถเข็น ทดสอบการทํางานสวนของไมเทานําทาง ทดสอบการทํางาน หมวกและเส้ือ

กั๊ก ทดสอบการทํางานสวนของ Server และทดสอบการทํางานรวมกันของอุปกรณทุกสวนเม่ือนํา

แตละระบบมาเช่ือมตอกัน  โดยจะทําการทดสอบการทํางานของระ บบ ณ คณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ซ่ึงจะแบงขั้นตอนการทดสอบระบบออกเปน 2 สวนหลักๆ ดังนี้ 
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1.  การเช่ือมตอสัญญาณและการทํางานรวมกันระหวางรถเข็นกับไมเทานําทาง โดยจะมีวิธีการ

ทดสอบดังนี ้

1.1)   การทํางานของระบบ ณ สภาพภูมิประเทศตางๆ เชน พ้ืนท่ีลาดชัน  พ้ืนท่ีขรุขระ  ถนน

คอนกรีต สนามหญา บริเวณท่ีมีและไมมีส่ิงกีดขวาง เปนตน 

1.2)   การทํางานของระบบ Sensor ท่ีระยะหางกับวัตถุในระยะและทิศทางตางๆ 

2.  การเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นกับ Server โดยจะมีวิธีการทดสอบดังนี้ 

การรับคาสัญญาณตางๆท่ีสงมาจากรถเข็นมาแสดงบนหน าจอฝง Server เชน คา

สัญญาณชีพจร คาอุณหภูมิรางกาย สัญญาณภาพจากกลองไอพี  สัญญาณแจงเตือนเม่ือผูพิการหรือ

ผูสูงอายุกดปุมขอความชวยเหลือ สัญญาณแจงเตือนเม่ืออุณหภูมิรางการของผูพิการหรือผูสูงอายุสูง

เกินปกติ เปนตน 

3.  ใหผูพิการและผูสูงอายุทดสอบใชงานระบบจริง และสํารวจความพึงพอใจโดย ทําแบบสอบ  

ถามสัมภาษณหลังจากผูพิการ และผูสูงอายุทดสอบใชงานระบบ 

4.  ทดลองระบบปองกันการถูกบังคับรถเข็นออกนอกรัศมีการควบคุม โดยจะทําการทดลองท้ัง

พ้ืนท่ีโลงและพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

 

1.6  วัสดุอุปกรณ 

1.  Hardware 

1.1) รถเข็น 

1.2) กลองไอพี 

1.3) คอมพิวเตอร Notebook 

1.4) Access point ยี่หอ Dlink รุน DAP-1150 

1.5) ไมเทานําทาง 

1.6) Sensor Ultrasonic 

1.7) Microcontroller AVR Atmega 128 bit 

1.8) มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

1.9) Sensor ตรวจวัดสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุ (Sensor วัดอุณหภูมิรางกาย Sensor วัด

สัญญาณชีพจรและ Sensor ตรวจวัดการหกลม) 

2.  Software 

2.1) Netbeans IDE 6.9 

2.2) ภาษา JAVA  
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1.7  แผนการดําเนินงาน 

 ในการดําเนินการวิจัยไดตั้งแผนดําเนินการดังตอไปนี้ 

 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดําเนินงาน 

 

 

รายการดําเนินงาน 

ระยะเวลา (เดือน) 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 

1. ศึกษาคนควาและรวบรวม

ขอมูล 

         

2. ออกแบบภาพรวมของระบบ          

3. เขียนโปรแกรมทดสอบการ

เช่ือมตอระหวางกลองไอพี กับ 

Server 

         

4. พัฒนารถเข็นไฟฟา          

5. เขียนโปรแกรมทดสอบการ

ควบคุมรถเข็นจาก server 

         

6. ทดสอบการรับ-สงสัญญาณ

ระหวางรถเข็นกับ Server 

         

7. พัฒนาไมเทานําทาง          

8. ทดสอบประสิทธิภาพการ

เช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็น

และไมเทานําทาง 

         

9. วิเคราะหขอมูลและปรับปรุง

แกไข 

         

10. สรุปการดําเนินงานและ

จัดทํารูปเลมรายงาน 
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1.8  ความรูใหมที่ได 

1. การเช่ือมตอสัญญาณระหวางไมโครคอนโทรลเลอรท่ีติดตั้งในระบบไมเทานําทาง  และ

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบรถเข็นเพ่ือใหรถเข็นและไมเทานําทางทํางานรวมกัน ทําใหการ

ทํางานของระบบรถเข็นมีประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

2. การรับและสงสัญญาณสถานะของผูใช รถเข็นไฟฟาแบบไรสาย โดยใชอุปกรณ X-bee 

ระหวางรถเข็นกับ Server 

 

1.9  โครงสรางของรายงานสวนที่เหลือ 

 บทท่ี 2 จะกลาวถึงงานวิจัยท่ีเกี่ยวของตางๆ ท้ังเรื่องของการใชรถเข็นสําหรับชวยเหลือ

ผูการและผูสูงอายุ ระบบตรวจจับตางๆ รวมถึงจุดเดนตางๆของงานวิจัยท่ีไดทําการคนควา 

 บทท่ี 3 เปนการออกแบบระบบตางๆของงานวิจัยท้ังสวน hardware และ software 

 บทท่ี 4 จะกลาวถึงขั้นตอนการทดลองและสรุปผลการทดลองของระบบตางๆ  ใน

งานวิจัย 

 บทท่ี 5 จะกลาวถึงการวิเคราะหผลการทดลองรวมถึงบทสรุปของงานวิจัยท่ีไดทํา  

การศึกษาในครั้งนี้ 
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บทท่ี 2 

แนวคิด ทฤษฎี และผลงานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 
 

การวิจัยเรื่อง ระบบควบคุมและตรวจสอบรถเข็นอัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผูพิการและ

ผูสูงอายุ จําเปนท่ีจะตองศึกษาหาขอมูลจากหลากหลายวิทยาการ เพ่ือนํามาออกแบบและพัฒนาเปน

ระบบสําหรับใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ ในบทนี้ จะกลาวถึงประเด็นท่ีสําคัญในการออกแบบ

และพัฒนาระบบดังตอไปนี้ 

2.1  พัฒนาการของรถเข็น 

2.2  ตัวตรวจจับ (SENSOR) 

2.3  การเช่ือมตอสัญญาณ 

2.4  อุปกรณควบคุมและอุปกรณขับเคล่ือน 

2.5  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 

ปจจุบันมีส่ิงอํานวยความสะดวกใหแกผูสูงอายุและผูพิการอย างแพรหลายและมียังมี

การนําเทคโนโลยีมาประยุกตใชใหเกิดประโยชนและมีความปลอดภัย เพ่ือใหผูสูงอายุและผูพิการ

สามารถชวยเหลือตนเองในการใชชีวิตประจําวันไดงายขึ้น 

 

2.1  พัฒนาการของรถเข็น 

ปจจุบันรถเข็นผูพิการและผูสูงอายุไดมีวิวัฒนาการไปอยางมาก มีคุณภาพแล ะส่ิง

อํานวยความสะดวกท่ีหลากหลาย รถเข็นผูพิการและผูสูงอายุท่ีมีราคาแพง พวก Ultra lightweight 

wheelchair1

                                                
1
 SpinLife.com (1999-2010). Ultra lightweight Wheelchair. 

  จะมีโครงสรางเปนโลหะเบา พวกอลูมิเนียมหรือไตตาเนียม มีระบบการบังคับ การเอน

พนัก ระบบความปลอดภัยและระบบลอท่ีเคล่ือนไหวไดคลองแคลว ผูพิการและผูสูงอายุจึงสามารถ

เรียนรูและบังคับไดอยางรวดเร็ว เหมาะสําหรับผูพิการและผูสูงอายุท่ีจําเปนตองใชระยะยาว 

สําหรับรถเข็นผูพิการและผูสูงอายุท่ีมีราคายอมเยากวานั้น ถึงจะไมไดผลิตดวยโลหะเบา แตมีความ

ทนทาน ใชงานไดงาย มีระบบอํานวยความสะดวกพอควร จึงเหมาะสําหรับคนไขท่ัวๆไป แตกตาง

จากรถเข็นผูพิการและผู สูงอายุท่ีราคาถูกมากๆ ผลิตท้ังในและตางประเทศ แตใชวัสดุท่ีไมมีความ

คงทน มักโคงงอ หักหรือบิดไดงาย ท่ีสําคัญ ระบบการบังคับและระบบลอไมมีความคลองตัว 

คนไขจะมีปญหาอยางมากกับการใชงาน 
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รถเข็นมีความสําคัญในการใชเดินทางอยางมากสําหรับผูสูงอายุและผูพิการท่ีนิยมใชกัน

มีอยู 2 ประเภทคือรถเข็นธรรมดาและรถเข็นไฟฟา 

1) รถเข็นธรรมดา ชวยใหผูสูงอายุหรือผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปยังทิศทางท่ีตองการ 

โดยการใหผูอ่ืนเข็นแตถาไมมีคนเข็นใหผูสูงอายุหรือผูพิการจะตองออกแรงใ นการหมุนลอเพ่ือให

รถเข็นเคล่ือนท่ีไปในทิศทางท่ีตองการซ่ึงทําใหตองออกแรงอยางมากในการเคล่ือนท่ี แตรถเข็น

ชนิดนี้ไมเหมาะสําหรับผูพิการเพราะชวยเหลือตนเองไดลําบากซ่ึงรถเข็นมีขนาดใหญและมีนําหนัก

มาก แตมีราคาท่ีคอนขางถูก ทนทาน ใชงานงาย หาซ้ือไดท่ัวไป 

   

 
 

รูปท่ี 2.1  รถเข็นแบบธรรมดา 

 

2) รถเข็นไฟฟา ชวยใหผูสูงอายุหรือผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปยังทิศทางท่ีตองการได 

โดยไมจําเปนตองใชคนเข็น เพราะมีการติดตั้งระบบไฟฟาในการเคล่ือนท่ีผูใชสามารถบังผานจาก 

Joystick ไมตองออกแรงเหมือนกับรถเข็นธรรมดา แตมีราคาสูงมาก 

 

 
 

รูปท่ี 2.2  รถเข็นไฟฟา 
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สรุป 

รถเข็นแบบธรรมดาผูใชตองออกแรงอยางมากเพ่ือใหรถเข็นเคล่ือนท่ีและไมเหมาะสม

กับผูพิการมากนัก แตมีราคาถูก สวนรถเข็นไฟฟาผูใชควบคุมการเคล่ือนท่ีและทิศทางผาน Joystick 

แตมีราคาสูง ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงเปนก ารนําเอารถเข็นแบบธรรมดาซ่ึงมีราคาถูกนํามาติดตั้งระบบ

ไฟฟา เพ่ือใหผูสูงอายุและผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปอยางสะดวก 

 

2.2  ตัวตรวจจับ (Sensor ) 

ในการสรางระบบการตรวจจับ ส่ิงท่ีเราตองคํานึงถึงเปนอันดับแรกเลยก็คือ อุปกรณ 

sensor หรือตัวตรวจจับท่ีจะตองเลือกใช ใหเหมาะสมกับงานแตละงาน  ซ่ึงอุปกรณตรวจจับแบบ

ตางๆท่ีนิยมใช เชน แอลอีดีแบบ อินฟราเรด เลเซอร  เรดา อัลทราโซนิกส  เปนตน ซ่ึงในงานวิจัยนี้

ผูวิจัยเลือกใชตัวตรวจจับอัลทราโซนิกสในการทําเปนระบบตรวจจับวัตถุ  

2.2.1  อินฟราเรด (Infrared sensor )2

อินฟราเรด infrared คือแสงท่ีมนุษยเราไมสามารถมองเห็นได เปนคล่ืนแมเหล็กไฟฟาท่ี

มีความถ่ีต่ํากวาแสงสีแดง แตสัตวบางชนิดและอุปกรณอิเล็กทรอนิกสสามารถเห็นหรือตรวจจับได 

วัตถุบางอยางทึบแสงท่ีเรามองเห็น แตอินฟราเรดผานได เชน  เมฆ การถายภาพจากดาวเทียม

บางครั้งจึง จับแสงอินฟราเรดแทนการถายภาพสีปกติ วัตถุบางอยางก็ทํามาเพ่ือปองกันแสง

อินฟราเรดโดยเฉพาะ อยางเชนฟลมกันรอนติดรถยนต ตัวอยางตัวรับตัวสงของอินฟราเรดแสดงดัง

รูปท่ี 2.3 และรูปท่ี 2.4 

  

 

 
 

รูปท่ี 2.3  อินฟราเรดเซนเซอรท่ีเครื่องรับสงอยูท่ีเดียวกัน 

 

                                                
2 thailandthermography.com. (2005-2012).  อินฟราเรด. 

DPU



11 

 
 

รูปท่ี 2.4  อินฟราเรดเซนเซอรท่ีเครื่องรับสงอยูคนละท่ี 

 

ขอดีของอินฟราเรด 

1) ใชพลังงานนอย จึงนิยมใชกับเครื่องคอมพิวเตอรโนตบุค และโทรศัพท  

2) แผงวงจรควบคุมราคาต่ํา (Low circuitry cost) เรียบงาย  และสามารถเช่ื อมตอกับ

ระบบอ่ืนไดอยางรวดเร็ว 

3) มีความปลอดภั ยในการเรื่องขอมูลสูง ลักษณะการสงคล่ืน  ( Directionality of the 

beam)จะไมรั่วไปท่ีเครื่องรับตัวอ่ืนในขณะท่ีสงสัญญาณ 

4) กฎขอหามระหวางประเทศของ IrDA (Infrared Data Association) มีคอนขางนอย

สําหรับนักเดินทางท่ัวโลก 

5) คล่ืนแทรกจากเครื่องใชไฟฟาใกลเคียงมีนอย (high noise immunity)  

ขอเสียของอินฟราเรด 

1) เครื่องสง (transmitter) และเครื่องรับ (receiver) ตองอยูในแนวเดียวกัน 

2) คล่ืนจะถูกกันโดยวัตถุท่ัวไปไดงาย เชน คน กําแพง ตนไม ทําใหส่ือสารไมได  

3) ระยะทางการส่ือสารจะนอย ประสิทธิภาพจะตกลงถาระยะทางมากขึ้น 

4) สภาพอากาศ เชน หมอก แสงอาทิตยแรงๆ ฝนและมลภาวะมีผลตอประสิทธิภาพการ

ส่ือสาร 

5) อัตราการสงขอมูลจะชากวาแบบใชสายไฟท่ัวไป 

2.2.2 เรดาร (Radar)3

เรดาร (Radar) เปนเครื่องมืออิเล็กทรอนิกสสําหรับตรวจหาวัตถุท่ีอยูในระยะรัศมีของ

เรดาร และทําใหเห็นบนจอได เครื่องเรดารดีกวานัยนตามนุษยตรงท่ีอาจคนหาวัตถุไดท้ังในเวลา

  

                                                
3 AOF communication.com. (2554).  เรดาร. 
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กลางคืน และในเวลาท่ีหมอกลงจัด ส่ิงท่ีเครื่องเรดารอาจหาพบไดแก เรือ เครื่องบิน เกาะชายฝง

ทะเล พายุ และอ่ืนๆ ดังนั้นเครื่องมือชนิดนี้จึงเปนประโยชนมากในการเดินเรือ เดินอากาศ และยั ง

ชวยงานอุตุนิยมวิทยาไดอีกดวย 

สวนประกอบสําคัญของเครื่องเรดาร ไดแก  เครื่องรับ เครื่องสง สายอากาศ และจาน

สะทอนคล่ืนท่ีหมุนไดรอบตัว เครื่องสงทําหนาท่ีสงคล่ืนวิทยุคล่ืนส้ันมากออกไป สวนสายอากาศ

พรอมท้ังจานสะทอนคล่ืน จะบังคับคล่ืนวิทยุท่ีสงออกไปเปนลํา  แคบๆ เครื่องรับมีจอรับภาพเปน

สวนประกอบสําคัญจอรับภาพมีลักษณะคลายจอโทรทัศน ภาพท่ีปรากฏซ่ึงเปนเพียงจุดสวางบนจอ 

จะบอกใหทราบวาวัตถุท่ีตรวจพบเปนอะไร อยูท่ีตําแหนงไหน  และหางไกลออกไปเทาใด 

เครื่องเรดารสามารถทํางานไดรวดเร็วมากเพราะคล่ืนวิทยุท่ีสง ออกไปเดินทางไดเร็ว

เทากับแสง (1 วินาที ไปไดไกล 186,000 ไมล) เครื่องสงจะสงคล่ืนวิทยุออกไปเปนหวงๆ หวงหนึ่ง

ใชเวลาส้ันมาก ขนาดเศษสวนของวินาที เม่ือคล่ืนวิทยุเดินทางไปกระทบวัตถุทึบ เชน เรือ เครื่องบิน 

แผนดิน ฯลฯ ไมอาจเคล่ือนท่ีผานไปได ก็จะสะทอนกลับมาเขาเครื่องรับ ท่ีตัวเครื่องเรดาร (ทํานอง

เดียวกับเสียงสะทองกลับเปนเสียงกอง) ปรากฏเปนภาพขึ้นบนจอเรดาร 

       2.2.3 อุปกรณตรวจจับอัลทราโซนิกส (Ultrasonic)4

คล่ืนเสียงท่ีมีความถ่ีสูงเกินกวาท่ีหูมนุษยจะไดยิน โดยท่ัวไปแลวหูของมนุษยโดยเฉล่ีย

จะไดยินเสียงสูงเพียงแคประมาณ 15 KHz เทานั้น แตคนท่ีอายุยังนอยๆ อาจจะไดยินเสียงท่ีมีความถ่ี

สูงกวานี้ได ดังนั้นโดยปกติแลวคําวาอัลทราโซนิกสจึงมักจะหมายถึงคล่ืนเสียงท่ีมีความถ่ีสูงกวา 20 

KHz ขึ้นไป จะสูงขึ้นจนถึงเทาใดไมไดระบุจํากัดเอาไว 

  

 

 
 

รูปท่ี 2.5 Ultrasonic Range Finder 

 

 

                                                
,
มหาวิทยาลัยนเรศวร. (2553).  ระบบอัลทราโซนิกส 
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สาเหตุท่ีมีการนําเอาคล่ืนยานอัลทราโซนิกสมาใชก็เพราะวาเปนคล่ืนทีมีทิศทางทําให

เราสามารถเล็งคล่ืนเสียงไปยังเปาหมายท่ีตองการไดโดยเจาะจง เรื่องนี้เปนคุณสมบัติของคล่ืนอยาง

หนึ่ง ยิ่งคล่ืนมีความถ่ีสูงขึ้นความยาวคล่ืนก็จะยิ่งส้ันลง ถาความยาวคล่ืนยาวกวาชองเปด (ท่ีใหเสียง

นั้นออกมา ) ของตัวกําเนิดเสียงความถ่ีนั้น  เชน คล่ืนความถ่ี 300 Hz ในอากาศจะมีความยาวถึง

ประมาณ 1 เมตรเศษๆ ซ่ึงจะยาวกวาชองท่ีใหคล่ืนเสียงออกมาจากตัวกําเนิดเสียงโดยท่ัวไปมากมาย 

คล่ืนจะหักเบนท่ีขอบดานนอกของตัวกําเนิดเสียงทําใหเกิดการกระจายทิศทางคล่ืนแตถาความถ่ีสูง

ขึ้นมาอยูในยานอัลทราโซนิกสอยางเชน 40 KHz จะมีความยาวคล่ืนในอากาศเพียงประมาณ 8 

มิลลิเมตร  เทานั้นซ่ึงเล็กกวารูเปดของตัวท่ีใหกําเนิดเสียงความถ่ีนี้มาก คล่ืนเสียงจะไมมีการ

เล้ียวเบนท่ีขอบจึงพุงออกมาเปนลําแคบๆ หรือท่ีเราเรียกวา มีทิศทาง  

การมีทิศทางของคล่ืนเสียงยานอัลทราโซนิกสทําใหเรานําไปใชงานไดหลายอยาง เชน  

นําไปใชในเครื่องควบคุมระยะไกล (Ultrasonic remote control) เครื่องลางอุปกรณ (Ultrasonic 

cleaner) โดยใหน้ําส่ันท่ีความถ่ีสูง เครื่องวัดความหนาของวัตถุโดยสังเกตระยะเวลาท่ีคล่ืนสะทอน

กลับมา  เครื่องวัดความลึกและทําแผนท่ีใตทองทะเล  ใชในเครื่องหาตําแหนงอวัยวะบางสวนใน

รางกาย ใชทดสอบการรั่วไหลของทอ เปนตน โดยความถ่ีท่ีใชขึ้นอยูกับการใชงาน เชน คล่ืนเสียง

ตองเดินทางผานอากาศแลว ความถ่ีท่ีใชก็มักจะจํากัดอยูเพียงไมเกิน 50 KHz เพราะท่ีความถ่ีสูงขึ้น

กวานี้อากาศจะดูดกลืนคล่ืนเสียงเพ่ิมขึ้นมาก ทําใหระดับความแรงของคล่ืนเสียงท่ีระยะหางออกไป

ลดลงอยางรวดเร็ว  สวนการใชงานดานการแพทยซ่ึงตองการรัศมีทําการส้ัน ๆ ก็อาจใชความถ่ี

ในชวง 1 MHz ถึง 10 MHz ขณะท่ีความถ่ีเปน GHz ( 109 Hz ) ก็มีใชกันในหลาย  ๆการใชงานท่ี

ตัวกลางท่ีคล่ืนเสียงเดินทางผานไมใชอากาศ 

อุปกรณท่ีสามารถแปลงพลังงานในรูปอ่ืนใหมาเปนพลังงานทางกลโดยการส่ันไปมา  

ซ่ึงทําใหเกิดคล่ืนเสียงยานอัลทราโซนิกสจายไปในอากาศไดหรือแปลงพลังงานทางกลใหม าเปน

พลังงานในรูปอ่ืนไดนั้น  มีช่ือเรียกวา อัลทราโซนิกสรานสดิวเซอร (Ultrasonic Transducer) ใน

ปจจุบันอัลทราโซนิกสรานสดิวเซอรมีหลายแบบขึ้นอยูกับหลักการท่ีใช  แบบท่ีนิยมใชกันมาก

ไดแก  

แบบเปยโซอิเลคทริก (Piezo-electric Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวาง พลังงาน

ไฟฟาและพลังงานทางกล โดยมีความถ่ีเรโซแนนซคงท่ีอยูคาหนึ่ง  

แบบแมกนีโตสตริคทีฟ (Magnetostrictive Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวางพลังงาน

ไฟฟาในขดลวดกับตําแหนงความยาวของแกนเหล็กท่ีสวมขดลวดนั้นอยู 

แบบอิเลคโตรสตริคทีฟ (Electrostrictive Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวางพลังงาน

ไฟฟากับพลังงานทางกล 
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การลดสัญญาณรบกวน และสภาวะการทํางาน 

ผลท่ีเกิดจากคล่ืนรบกวน และการสอดแทรกในการประยุกตใชอัลทราโซนิกสเซ็นเซอร

คือการตรวจจับวัตถุไดแตระยะท่ีใกลกับเซ็นเซอร  และไมสามารถตรวจจับวัตถุท่ีมีการสะทอนได

ไมดี เนื่องจากความจริงท่ีวา คล่ืนอัลทราโซนิกสจะสะทอนไดจากวัตถุเกือบทุกชนิด และงายตอการ

เบ่ียงเบน เม่ือเขาใกลบริเวณท่ีเซ็นเซอรสามารถตรวจจับได  

สรุป ผูวิจัยเลือกใช อัลทราโซนิกส(Ultrasonic sensor) เปนตัวตรวจจับวัตถุในงานวิจัย

ครั้งนี้ ท้ังนี้เนื่องจาก อัลทราโซนิกสหาซ้ือไดงาย ราคาถูก สามารถตรวจจับวัตถุไดเกือบทุกชนิด 

 

2.3  การเชื่อมตอสัญญาณ 

เนื่องจากในงานวิจัยนี้ตอมีการติดตอกันระหวางไมโครคอนโทรลเลอรท่ีรถเข็นกับ 

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีไมเทา เพ่ือทําการสงขอมูลดังนั้นจึงตองมีการเลือกการเช่ือมตอใหมีความ

เหมาะและรองรับการทํางานของ เพ่ือทําการสงขอมูลไมโครคอนโทรลเลอร  และการสงขอมูลจาก

รถเข็นไปท่ี เครื่องแมขาย เพ่ือใหมีความเหมาะสมกับการใชงานอีกดวย 

2.3.1  บลูทูธ (Bluetooth)5

Bluetooth เปนเทคโนโลยีของอินเตอรเฟซทางคล่ืนวิทยุ (คือ การทํางานท่ีใชไมโครชิพ

ขนาด 9 มิลลิเมตร X 9 มิลลิเมตร ซ่ึงทํางานเปนตัวเช่ือมท่ีใชสัญญาณวิทยุขนาดระยะส้ันและมีราคา

ถูก) ใชในการเช่ือมโยงส่ือสารไรสายในแถบความถ่ี 2.45GHz ทําใหอุปกรณอิเลคทรอนิกสท่ีถือ

เคล่ือนยายไดสามารถติดตอเช่ือมโยงส่ือสารแบบไรสายระหวางกันในชวงระยะหางส้ันๆได  

  

2.3.1.1  จุดประสงคของการนํา Bluetooth มาใชงาน  

1) Cable Replacement จุดประสงคแรกของ Bluetooth ท่ีออกมาก็เพ่ือกําจัดสาย

เช่ือมตอตางๆ 

2) Ad Hoc networking เปนการใชเทคโนโลยีคล่ืนวิทยุมาใชในการส่ือสารขอมูล

ทําใหการทํางานแบบเน็ตเวิรกท่ีแตกตางจากวิธีดั้งเดิม และสามารถเช่ือมกับระบบเน็ตเวิรกเม่ือใดก็

ไดท่ีตองการ  

3) Data/Voice Access Point ใชในการรับสัญญาณขอมูล และเสียงจากแมขาย 

2.3.1.2  ลักษณะการทํางานของ Bluetooth 

จะใชสัญญาณวิทยุความถ่ีในชวง 2.4 GHz. ระยะทําการของ Bluetooth จะอยูท่ี 5-10 

เมตร โดยมีระบบปองกันโดยใชการปอนรหัสกอนการเช่ือมตอและปองกันการดักสัญญาณระหวาง

                                                
5 สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง. (2553).  บลูทูธ 
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การส่ือสาร โดยระบบจะสลับชองสัญญาณไปมา จะมีความสามารถในการเลือกเปล่ียนความถ่ีท่ีใช

ในการติดตอเองอัตโนมัติ โดยท่ีไมจําเปนตองเรียงตามหมายเลขชอง ทําใหการดักฟงหรือลักลอบ 

ขโมยขอมูลทําไดยาก 

โดยหลักของ Bluetooth จะถูกออกแบบมาเพ่ือใชกับอุปกรณท่ีมีขนาดเล็ก เนื่องจากใช

การขนสงขอมูลในจํา นวนท่ีไมมาก อยางเชน ไฟลภาพ  เสียง  แอพพลิเคช่ัน ตางๆ และสามารถ

เคล่ือนยายไดงาย ขอใหอยูในระยะท่ีกําหนดไวเทานั้น (ประมาณ 5-10 เมตร ) นอกจากนี้ยังใช

พลังงานต่ํา กินไฟนอย และสามารถใชงานไดนาน โดยไมตองนําไปชารจไฟบอยๆ ดวย สวน

ความสามารถการสงถายขอมูลของ Bluetooth จะอยูท่ี 1 Mbps (1 เมกกะบิตตอวินาที ) และคงจะไม

มีปญหาอะไรมากกับขนาดของไฟลท่ีใชกันบนโทรศัพทมือถือ หรือการใชงานแบบท่ัวไป ซ่ึงถือวา

เหลือเฟอ 

2.3.1.3  ประโยชนของ Bluetooth     

1) เปนระบบท่ีมีความปลอดภัยจากการถูกดักฟง เนื่องจาก Bluetooth จะแยก

ความถ่ีตาง ๆ เปนชวงๆ แตละชวงตองมีการกระโดดขามเพ่ือไปยังอีกชวงหนึ่งแบบไมสมํ่าเสมอ

  

2) สามารถรับ-สงขอมูลไดท้ังสัญญาณเสียง และขอมูล เพรา ะ Bluetooth ใชชวง

ความถ่ีท่ี 2.4 GHz 

3) สามารถเช่ือมตอกับอุปกรณ Bluetooth อ่ืน ๆ ไดถึง 7 เครื่องดวยกัน 

4) สัญญาณของ Bluetooth สามารถทะลุผานผนังกําแพงหรือกระเปาเอกสารได 

ซ่ึงทําใหมีรัศมีถึง 10 เมตร 

5) เนื่องจากชิป Bluetooth มีขนาดเล็กทําใหงายตอก ารนําไปฝงไวในอุปกรณ

ตางๆ 

6) สามารถจําลองเพ่ือทําเปนเครือขายขนาดเล็ก เพ่ือการส่ือสารหรือสงขอมูลกัน

ภายในเครือขายนี้ ไดงายและรวดเร็ว ซ่ึงเรียกกันวา PAN (personal area network) 

7) เนื่องจาก Bluetooth เปนมาตรฐานเดียวกัน ทําใหการประยุกตใชงานทําได

หลากหลายและชวยอํานวยความสะดวกใหกับผูใชไดมาก 

8) สามารถใชงานรวมกับ หูฟงของโทรศัพท ชนิดไรสายได 

9) รับขอมูลระหวางมือถือกับคอมพิวเตอร PC และ Notebook , ระหวางมือถือ

กับ PDA และ Palm, ระหวางมือถือกับ Printer , ระหวางมือถือกับ Digital Camera 

10) มีราคาไมแพง 

11) มีการรองรับอยางกวางขวางจากผูขาย 
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2.3.1.4  ขอดี – ขอเสียของ Bluetooth 

ขอด ี

1) มีขนาดเล็ก 

2) ใชพลังงานนอย 

3) สามารถทํางานไดอยางอัตโนมัติและไรตัวตนได 

4) ไมตองมีการเช่ือมตอโดยใชสายเคเบิล 

5) สามารถใชงานไดทุกท่ี 

6) ลดขอจํากัดของการใช อินฟราเรด 

ขอเสีย 

1) มีความไวตอสัญญาณรบกวนสูง 

2) การปฏิเสธการใหบริการเม่ือเกิดการติดขัด 

3) ความปลอดภัย 

4) จะตองมีการแบงปนกันใช Bandwidth กับระบบอ่ืนๆ 

5) มีระยะทางส้ัน (10 เมตร) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.6 อุปกรณ Bluetooth 

 

สรุป  

เทคโนโลยี Bluetooth สามารถทําการเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรแบบไรสายไม

ตองมีการเช่ือมตอดวยสายเคเบิล สามารถใชงานไดทุกท่ี มีขนาดเล็ก แตไมสามารถรองรับการ

ทํางานในการเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรไดอยางตอเนื่อง มีความไวตอการรบกวนสัญญาณ

สูง ใชพลังงานในการทํางานทําใหเปลืองไฟกับโครงงานนี้จึงไมเหมาะสม 
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2.3.2  คล่ืนวิทย5ุ

6  

ระบบวิทยุ  หมายถึง ระบบท่ีมีการสงสัญญาณจากเครื่องสงไปยังเครื่องรับโดยอาศัย

คล่ืนแม เหล็กไฟฟา หรือท่ีเรียกกันงายๆ วาคล่ืนวิทยุ ระบบวิทยุท่ีรูจักกันมากท่ีสุดเพราะเกือบทุก

คนใช หรือไดสัมผัสในชีวิตประจําวันก็คือ วิทยุก ระจายเสียง ซ่ึงประกอบดวยสถานี

วิทยุกระจายเสียงตางๆ และ เครื่องรับวิทยุท่ีมีตามบานเรือน หรือเครื่องขนาดเล็กๆ ท่ีพกติดตัวไปได 

นอกจากวิทยุกระจายเสียง แลว ระบบวิทยุยังใชในการส่ือสารตางๆ อีกหลายประเภท ดังเชน ระบบ

เรดารท่ีใชสําหรับวัดความเร็วของ รถยนต หรือใชสําหรับหาตําแหนงของเครื่องบิน ระบบส่ือสาร

ระหวางพ้ืนโลกกับยานอวกาศ ระบบส่ือสาร ระหวางนักบินและสถานีควบคุมการบิน 

โทรศัพทไรสายและโทรศัพทมือถือ โทรศัพทระหวางประเทศผาน ดาวเทียม สัญญาณของ

โทรทัศนก็สงดวยคล่ืนวิทยุเชนกัน  

2.3.2.1 ลักษณะการทํางานของคล่ืนวิทย ุ

เครื่องสงวิทยุจะแปลงสัญญาณเสียงเปนสัญญาณไฟฟาโดยใชไมโครโฟนและแปลง

สัญญาณไฟฟาเปนคล่ืนวิทยุ โดยใชเสาอากาศเปนตัวแพรกระจายคล่ืนวิทยุเปนคล่ืนแมเหล็กไฟฟา

ท่ีมีความถ่ีไมเกิน 300 GHz (หนึ่งกิกะเฮิรตซเทากับหนึ่งพันลานรอบตอวินาที) คล่ืนแมเหล็ กไฟฟา

ท่ีมีความถ่ีสูงกวานี้จะเปน คล่ืนอินฟราเรด คล่ืนแสง คล่ืนอัลตราไวโอเลตและรังสีเอกซ คล่ืน

แมเหล็กไฟฟามีคุณสมบัติทางแมเหล็ก และคุณสมบัติทางไฟฟาพรอมๆ กันการแผกระจายของคล่ืน

ก็คลายกับการแผกระจายของคล่ืนน้ําบนผิวน้ํา ขณะ เม่ือมีวัตถุตกกระทบผิวน้ํานั้น  

คล่ืนวิทยุมีชวงความถ่ีตั้งแตประมาณ 10 KHz ถึง 300 GHz ถูกนําไปใชในการส่ือสาร

โทรคมนาคมดานตาง ๆ สรุปดังตารางท่ี 2.1  

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                
6 มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร. (2553).  คลื่นวิทยุ 
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ตารางท่ี 2.1 คล่ืนวิทยุความถ่ีตาง ๆ และการใชงาน 

 

ความถี่ (ชื่อ) ความยาวคลื่น การใชงาน 

ต่ํากวา 30 kHz 

(VLF) 

มากกวา 10 km ใชส่ือสารทางทะเล 

30 - 300 kHz (LF) 1- 10 km ใชส่ือสารทางทะเล 

0.3-3 MHz (MF) 0.1-1 km ใชสงคล่ืนวิทยุระบบเอเอ็ม 

3-30 MHz (HF) 10-100 m ใชสงวิทยุคล่ืนส้ันส่ือสารระหวางประเทศ 

30-300 MHz (VMF) 1-10 m ใชสงคล่ืนวิทยุระบบเอฟเอ็มและคล่ืนโทรทัศน 

0.3-3 GHz (VHF) 10-100 cm ใชสงคล่ืนโทรทัศนและไมโครเวฟ 

3-30 GHz (SHF) 1-10 cm ใชสงไมโครเวฟและเรดาร 

30-300 GHz (EHF) 1-10 mm ใชสงไมโครเวฟ 

 

ปจจุบันประเทศท่ัวโลกใชคล่ืนวิทยุในการติดตอส่ือสารกันอยางแพรหลาย เฉพาะใน

สหรัฐอเมริกา ซ่ึงเปนประเทศท่ีมีความเจ ริญกาวหนาทางวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีสูงนั้น มี

สถานีโทรทัศนกวา 1,000 สถานี สถานีวิทยุ 8,000 สถานี เครื่องรับสงวิทยุ 40 ลานเครื่อง จานสง

และรับสัญญาณไมโครเวฟกวา  250,000 จาน และอุปกรณไมโครเวฟท่ีใชในอุตสาหกรรมตาง ๆ 

รวมท้ังเตาไมโครเวฟท่ีใชในบานเรือน อีกกวา 40 ลานเครื่อง อุปกรณเหลานี้ผลิตและสงกระจาย

คล่ืนวิทยุออกสูบรรยากาศตลอดเวลา โดยท่ีประสาทสัมผัสของมนุษยไมสามารถรับรูได  

 2.3.2.2  ประโยชนของคล่ืนวิทย ุ

1)  เปนการสงผานเสาอากาศของเครื่องสงออกไปในอากาศไปยังเสาอากาศของ

เครื่องรับ 

2)  สามารถใชคล่ืนวิทยุไดในกรณีการใชตัวกลางประเภทสายทําไดลําบาก หรือ

สถานีรับ สถานีสงไมอยูคงท่ี 

3)  ประสิทธิภา พการสงคล่ืนจะขึ้นกับปจจัยตาง ๆ เชน กําลังสงของเครื่องสง 

สภาพภูมิประเทศ ความถ่ีท่ีใชในการสง เปนตน 

4)  ตัวอยางการใชงาน ไดแก การกระจายเสียงวิทยุ ก ารออกอากาศโทรทัศน 

ระบบวิทยุโทรศัพท โทรศัพทเคล่ือนท่ี 
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2.3.2.3  ขอด ี– ขอเสียของคล่ืนวิทยุ 

ขอดี  

1)  สามารถท่ีจะเดินทางผานกําแพงได  

2)  สามารถเล้ียวเบนผานส่ิงกีดขวางท่ีมีขนาดใกลเคียงกับความยาวคล่ืนได  

3)  ใชในการส่ือสาร สงกระจายเสียงโดยใชคล่ืนฟาเเละคล่ืนพาหะ 

4)  สะทอนเเละดูดกลืนคล่ืนเเมเหล็กไฟฟาไดด ี 

ขอเสีย  

1)  เนื่องจากมีการแพรกระจายสัญญาณรอบทิศทาง ดังนั้นถามีตัวสงสัญญาณ

จาก 2 แหงท่ีใชความถ่ีเทากันแลว จะทําใหเกิดการรบกวนกันของสัญญาณได  

2)  ไมสามารถควบคุมการแพรกระจายของสัญญาณให อยูเฉพาะภายในหรือ

ภายนอกอาคาร เนื่องจากสัญญาณผานกําแพงได  

3) คล่ืนวิทยุชวงความถ่ีตางๆ อาจมีผลตอรางกายดังนี้  

 

ตารางท่ี 2.2 ผลของคล่ืนวิทยุตอรางกาย 

 

ความถี ่ ความยาวคลื่น 

(m) 

บริเวณสําคัญ 

ที่อาจเกิดอันตราย 

ผลที่เกิดขึ้น 

นอยกวา 150 MHz มากกวา 2.00 - ทะลุผานรางกายโดยไมมี

การดูดกลืน 

150 MHz - 1.2 GHz 2.00-0.25 อวัยวะในรางกาย เกิดความรอนบริเวณใต

ผิวหนัง และอวัยวะภายใน 

1-3 GHz 0.30-0.10 เลนสตา เปนอันตรายตอเลนสตาทํา

ใหอุณหภูมิสูงขึ้น 

3-10 GHz 0.10-0.03 เลนสตาและผิวหนัง รูสึกรอนท่ีผิวหนัง เหมือน

ถูกแสงอาทิตย 

มากกวา 10 GHz นอยกวา 0.03 ผิวหนัง สะทอนท่ีผิวหนัง หรือถูก

ดูดกลืนนอยมาก 
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รูปท่ี 2.7  อุปกรณ RF 

 

สรุป 

เทคโนโลยีคล่ืนวิทยุสามารถเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยไมตองใชสายทํา

ใหสะดวกมีขนาดเล็ก สามารถใชไดทุกท่ีแตไมสามารถควบคุมทิศทางการกระจายสัญญาณได 

2.3.3  Wireless  LAN7

แลนไรสาย  หรือ ไวเลสแลน (Wireless LAN: WLAN) คือระบบท่ีเช่ือมโยง

คอมพิวเตอรเขาเขาดวยกันเปนเครือขายภายในพ้ืนท่ีแบบไรสาย  โดยใชคล่ืนความถ่ีวิทยุใน  การ

เช่ือมตอหรือส่ือสารกัน  การเช่ือมตอแลนไรสายมีท้ังแบบเช่ือมตอระหวางเครื่องคอมพิวเตอร

ดวยกัน และเช่ือมตอระหวางเครื่องคอมพิวเตอรผานอุปกรณกระจายสัญญาณ (Access Point) 

  

2.3.3.1 ลักษณะการทํางานของ Wireless LAN 

ระบบเครือขายไรสาย เปนระบบเครือขายคอมพิวเตอรขนาดเล็ก  ท่ีประกอบไปด วย

อุปกรณไมมากนัก และมักจํากัดอยูในอาคารหลังเดียวหรืออาคารในละแวกเดียวกัน  การใชงานท่ี

นาสนใจท่ีสุดของเครือขายไรสายก็ คือ  ความสะดวกสบายท่ีไมตองติดอยูกับท่ี  ผูใชสามารถ

เคล่ือนท่ีไปมาไดโดยท่ียังส่ือสารอยูในระบบเครือขาย  

รูปแบบการเช่ือมตอของระบบเครือขายไรสาย Peer-to-peer (ad hoc mode )  

รูปแบบการเช่ือมตอระบบแลนไรสายแบบ Peer to Peer เปนลักษณะ การเช่ือมตอแบบ

โครงขายโดยตรง ระหวางเครื่องคอมพิวเตอร จํานวน 2 เครื่องหรือมากกวานั้น เปนการใชงาน

รวมกันของ   wireless adapter cards  โดยไมไดมีการเช่ื อมตอกับเครือขายแบบใชสายเลย  โดยท่ี

เครื่องคอมพิวเตอรแตละเครื่องจะมีความเทาเทียมกัน    สามารถทํางานของตนเองไดและขอใช

บริการเครื่องอ่ืนได เหมาะสําหรับการนํามาใชงานเพ่ือจุดประสงคในดานความรวดเร็วหรือติดตั้ง

                                                
7
 มหาวิทยาลัยแมโจ. (2548).  Wireless LAN. 
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ไดโดยงายเม่ือไมมีโครงสรางพ้ืนฐานท่ีจะรองรับ ยกตัวอยางเชน ในศูนยประชุม, หรือการประชุมท่ี

จัดขึ้นนอกสถานท่ี 

แมขาย/ลูกขาย (Infrastructure mode) 

ระบบเครือขายไรสายแบบ Client / server หรือ Infrastructure mode เปนลักษณะการ

รับสงขอมูลโดย อาศัย Access Point (AP) หรือเรียกวา “Hot spot” ทําหนาท่ีเปนสะพานเช่ือมตอ

ระหวางระบบเครือขายแบบใช สายกับเครื่องคอมพิวเตอรลูกขาย (client) โดยจะกระจายสัญญาณ

คล่ืนวิทยุเพ่ือ รับ-สงขอมูลเปนรัศมีโดยรอบ เครื่องคอมพิวเตอรท่ีอยูในรัศมีของ AP จะกลายเปน  

เครือขายกลุมเดียวกันทันที โดยเครื่องคอมพิวเตอร จะ สามารถติดตอกัน หรือติดตอกับ Server เพ่ือ

แลกเปล่ียนและคนหาขอมูลได โดยตองติดตอผานAP เทานั้น ซ่ึง AP 1 จุด สามารถใหบริการเครื่อง

ลูกขายไดถึง 15-50 อุปกรณ ของเครื่องลูกขาย เหมาะสําหรับการนําไปขยายเครือขายหรือใชรวมกับ

ระบบเครือขายแบบใชสายเดิมในออฟฟต หองสมุด หรือในหองประชุม  เพ่ือเพ่ิมประสิทธิ ภาพใน

การทํางานใหมากขึ้น 

Multiple access points and roaming 

โดยท่ัวไปแลว การเช่ือมตอสัญญาณระหวางเครื่องคอมพิวเตอร กับ Access Point ของ

เครือขายไรสายจะ อยูในรัศมีประมาณ 500 ฟุต ภายในอาคาร และ 1,000 ฟุต ภายนอกอาคาร หาก

สถานท่ีท่ีติดตั้งมีขนาดกวาง มากๆ เชน คลังสินคา  บริเวณภายในมหาวิทยาลัย สนามบิน จะตองมี

การเพ่ิมจุดการติดตั้ง AP ใหมากขึ้น เพ่ือใหการรับ สงสัญญาณในบริเวณของเครือขายขนาดใหญ  

เปนไปอยางครอบคลุมท่ัวถึง 

2.3.3.2  ประโยชนของระบบเครอืขายไรสาย 

1)  มีความคลองตัวสูง  ดังนั้นไมวาเราจะเคล่ือนท่ีไปท่ีไหน หรือเคล่ือนยาย

คอมพิว -เตอรไปตําแหนงใด ก็ยังมีการเช่ือมตอกับเครือขายตลอดเวลา ตราบใดท่ียังอยูในระยะการ

สงขอมูล 

2)  สามารถติดตั้งไดงายและรวดเร็วเพราะไมตองเสียเวลาติดตั้ง สายเคเบิล และ

ไมรก 

3)  สามารถขยายระบบเครือขายไดงาย เพราะเพียงแคมี พีซการดมาตอเขากับ 

โนตบุค หรือพีซี ก็เขาสูเครือขายไดทันที 

4)  ลดคาใชจายโดยรวม ท่ี ผูลงทุนตองลงทุน ซ่ึงมีราคาสูงเพราะใน ระยะยาว

แลว ระบบเครือขายไรสายไมจําเปนตองเสียคาบํารุงรักษา แล ะการขยายเครือขายก็ลงทุน  นอย

กวาเดิมหลายเทา เนื่องดวยความงายในการติดตั้ง 
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5)  เครือขายไรสายทําใหองคกรสามารถปรับขนาดและความเหมาะสมไดงายไม

ยุงยาก เพราะสามารถโยกยายตําแหนงการใชงาน โดยเฉพาะระบบท่ีมีการเช่ือมระหวางจุดตอจุด  

เชน ระหวางตึก 

2.3.3.3  ขอดี – ขอเสียของ Wireless LAN 

ขอด ี

1)  ชวยลดปญหาในการติดตั้งระบบเครือขาย 

2)  ชวยลดปญหาในการวางสายระบบเครือขาย 

3)  ไมตองใชสาย cable 

4)  ชวยใหเกิดความเปนระเบียบเรียบรอย 

 ขอเสีย 

1)  มีสัญญาณรบกวนสูง 

2)  ตองแชรกันใชชองสัญญาณคล่ืนความถ่ีเดียวกัน 

3)  ยังมีหลายมาตรฐานตามผูผลิตแตละรายทําใหมีปญหาในการใชงานรวมกัน 

4)  ราคาแพงกวาระบบเครือขายแบบมีสาย  

5)  มีความเร็วไมสูงมากนัก 

 

 
 

รูปท่ี 2.8  อุปกรณ Wireless LAN 
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สรุป 

เทคโนโลยี Wireless LAN สะดวกในการเช่ือมตอไมตองใชสาย ชวยลดปญหา ในการ

วางระบบ สามารถสงสัญญาณไดในระยะไกล ดังนั้นผูวิจัยจึงเลือกใชระบบ Wireless LAN ในการ

เช่ือมตอระหวางรถเข็นกับ Server 

2.3.4  UTP (Unshielded Twisted Pair)8

สายคูตีเกลียวหรือเรียกอีกอยางหนึ่งวาสาย ยูทีพี เปนส่ือนําสัญญาณท่ีพบเห็นไดท่ัวไป 

โดยเฉพาะในระบบเครือขายคอมพิวเตอร สามารถสงผานสัญญาณแบบอะนาลอกหรือดิจิตอลได 

การสงสัญญาณดิจิตอลสามารถรองรับการสงผานขอมูลท่ีอัตราเร็วสูงได ซ่ึงปจจุบันอยูในชวง 10 - 

100     เมกะบิตตอวินาที ภายในสายประกอบดวยสายนําสัญญาณ 4 คู แตละคูจะมีสายสี และสายสี

สลับกับสีขาวเปนริ้ว เพ่ือใหการเลือกตอสายท่ีปลายท้ังสองถูกตอง แตละคูสีจะพันกันเปนเกลียว

ตลอดความยาวของสายเพ่ือลดสัญญาณรบกวนในสาย โดยกําหนดสายและเรียกคูสายดังรูปท่ี 4. ใน

การเช่ือมตอตองมีการคลายเกลียวบริเวณจุดท่ีตองเขาหัว ซ่ึงไมควรคลายเกลียวเกินครึ่งนิ้ วสําหรับ

การใชงานกับเครือขาย Fast Ethernet และไมคลายเกลียวเกิน 1/3 นิ้ว สําหรับการใชงานกับเครือขาย 

Gigabit Ethernet สายสัญญาณแตละสีจะใชรหัสเรียกดังนี้ 

  

1)  grn (เขียว) 

2)  wh/grn (ขาวสลับเขียว) 

3)  or (สม) 

4)  wh/or (ขาวสลับสม) 

5)  blu (ฟา) 

6)  wh/blu (ขาวสลับฟา) 

7)  brn (น้ําตาล) 

8)  wh/brn (ขาวสลับน้ําตาล) 

 

                                                
8 แผนกเทคโนโลยีสารสนเทศ วิทยาลัยเทคนิคแพร. (2553). สาย UTP 
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รูปท่ี 2.9 สัญลักษณการกําหนดสีและเรียกคูสาย 

 

2.3.4.1  ขอดี – ขอเสียของ Unshielded Twisted Pair: UTP  

ขอด ี

1)  ราคาถูก  

2)  ติดตั้งงายเนื่องจากน้ําหนักเบา  

3)  มีความยืดหยุน และสามารถโคงงอไดมาก 

ขอเสีย  

ไมเหมาะในการเช่ือมตอกับอุปกรณท่ีหางไกลมาก  เพราะสัญญาณท่ีวิ่งบนสายจะถูก

ลดทอนลงไปตามความยาวของสาย (มีความยาวของสายในการเช่ือมตอไดไมเกิน 100 เมตร) 

สรุป 

ถึงแมวาการใช UTP มาเปนตัวเช่ือมตอระหวาง Microcontroller ท่ีรถเข็นกับ Micro-

controller ท่ีไมเทา จะมีความยุงยากในการวางระบบสาย แตวามีราคาถูกติดตั้งและใชงานงาย เม่ือ

เทียบกับเทคโนโลยีท่ีกลาวมาแลวขางตน สําหรับงานวิจัยนี้จึงเลือกการเช่ือมตอโดยใช UTP มาใช

ในการติดตอระหวาง Microcontroller ท่ีรถเข็นกับ Microcontroller ท่ีไมเทา 
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2.4  อุปกรณควบคุมและอุปกรณขับเคลื่อน 

2.4.1 มอเตอรไฟฟากระแสตรง8

9  

มอเตอรไฟฟากระแสตรง  (DC Motor) เปนเครื่องกลไฟฟาท่ีเปล่ียนพลังงานไฟฟาให

เปนพลังงานกล เพราะมีคุณสมบัติท่ีดีเดนในดานการปรับความเร็วไดตั้งแตความเร็ วต่ําสุดจนถึง

สูงสุด มอเตอรไฟฟากระแสตรงนั้นจะใชในงานในดานการขับเคล่ือนในแบบตางๆ ท่ีมีอัตราเร็วไม

สูงมากนัก เนื่องจากมอเตอรไฟฟากระแสตรงนั้นมีแรงบิดเริ่มตนท่ีสูง (starting torque) สามารถ

ควบคุมควบคุมอัตราเร็วไดคอนขางงาย แตมีขอเสียคือมีโครงสรางท่ี คอนขางซับซอนมากจึงจําไม

เหมาะท่ีจะใชในงานท่ีมีอัตราเร็วคอนสูงมากๆ 

 

 

 

รูปท่ี 2.10  มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 

2.4.2  ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller)10

 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) มาจากคํา 2 คํา คือ คําวา  ไมโคร (Micro) 

หมายถึงขนาดเล็ก และคําวา คอนโทรลเลอร (controller) หมายถึง ตัวควบคุมดหรืออุปกรณควบคุม 

ดังนั้น ไมโครคอนโทรลเลอร จึงหมายถึงอุปกรณควบคุมขนาดเล็ก แตในตัวอุปกรณควบคุมขนาด

เล็กนี้ ไดบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร ท่ีคนโดยสวนใหญคุนเคย กลาวคือ

ภายใน ไมโครคอนโทรลเลอร ไดรวมเอาซีพียู หนวยความจํา และพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลัก

สําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกัน โดยทําการบรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน  

  

                                                
9 ธนาทรัพท สุวรรณลักษณ (2009).  มอเตอรไฟฟากระแสตรง. 
10 อินโนเวตีฟ เอ็กเพอริเมนต. (2553).  What is Microcontroller. 
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รูปท่ี 2.11 Microcontroller 

 

2.4.2.1 โครงสรางโดยท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอร 

โครงสรางโดยท่ัวไป ของไมโครคอนโทรลเลอรนั้น สามารถแบงออกมาไดเปน 5 สวน

ใหญๆ ดังตอไปนี ้

หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู ( CPU: Central Processing Unit) 

เปนวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีทํางาน หรือประมวลผล ตาม ชุดของคําส่ังเครื่อง จาก

ซอฟตแวร หนวยประมวลผลเปรียบเสมือนเปนสมองของคอมพิวเตอร ในการทําหนาท่ีตัดสินใจ

หรือคํานวณ จากคําส่ังท่ีไดรับมา เชน การเปรียบเทียบ การกระทําการทางคณิตศาสตร 

หนวยความจํา (Memory)  

สามารถแบงออกเปน 2 สวน คือ หนวย ความจําท่ีมีไวสําหรับเก็บโปรแกรมหลัก ( 

Program Memory) เปรียบเสมือนฮารดดิสกของเครื่องคอมพิวเตอรตั้งโตะ คือ ขอมูลใดๆ ท่ีถูกเก็บ

ไวในนี้จะไมสูญหายไปแมไมมีไฟเล้ียง อีก สวนหนึ่งคือหนวยความจําขอมูล (Data Memory ) ใช

เปนเหมือนกระดาษทดในการคํานวณของซีพียู และเปนท่ีพักขอมูลช่ัวคราวขณะทํางาน แตหากไม

มีไฟเล้ียง ขอมูลก็จะหายไปคลายกับหนวยความแรม (RAM) ในเครื่องคอมพิวเตอรท่ัวๆ ไป 

แตสําหรับไมโครคอนโทรลเลอรสมัยใหม หนวยความจําขอมูลจะมีท้ังท่ีเปน

หนวยความจําแรม ซ่ึงขอมูลจะหายไปเม่ือไมมีไฟเล้ียง และเปนอีอี พรอม (EEPROM: Erasable 

Electrically Read-Only Memory) ซ่ึงสามารถเก็บขอมูลไดแมไมมีไฟเล้ียง 

สวนติดตอกับอุปกรณภายนอก หรือพอรต (Port) 

DPU
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มี 2 ลักษณะคือ พอรตอินพุต (Input Port) และพอรตสงสัญญาณหรือพอรตเอาตพุต  

(Output Port) สวนนี้จะใชในการเช่ือมตอกั บอุปกรณภายนอก ถือวาเปนสวนท่ีสําคัญมาก ใช

รวมกันระหวางพอรตอินพุต เพ่ือรับสัญญาณ อาจจะดวยการกดสวิตช เพ่ือนําไปประมวลผลและ

สงไปพอรตเอาตพุต เพ่ือแสดงผลเชน การติดสวางของหลอดไฟ เปนตน 

ชองทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (BUS) 

คือเสนทางการแลกเปล่ียนสัญญาณขอมูลระหวาง ซีพียู หนวยความจําและพอรต เปน

ลักษณะของสายสัญญาณ จํานวนมากอยูภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร โดยแบงเปนบัสขอมูล  ( 

Data Bus) บัสแอดเดรส (Address Bus) และบัสควบคุม (Control Bus) 

บัสขอมูลเปนสายสัญญาณท่ีบรรจุขอมูล เพ่ือการประมวลผลท้ังหมด ขนาดของบั สจะ

ขึ้นอยูกับความสามารถการประมวลผลของซีพียู สําหรับในงานท่ัวๆ ไป ขนาดของบัสขอมูลจะเปน 

8 บิต และในปจจุบันไดมีการพัฒนาขึ้นมาจนถึง 16 บิต 32 บิต และ 64 บิต 

บัสแอดเดรสเปนสายสัญญาณท่ีบรรจุคาตําแหนงของหนวยความจํา โดยการติดตอกับ

หนวยความจํานั้น ซีพียู ตองกํา หนดตําแหนงท่ีตองการอานหรือเขียนกอน ดังนั้นจํานวน

สายสัญญาณของแอดเดรสจึงตองมีจํานวนมาก ยิ่งมากเทาไหร ก็จะเปนการแสดง ขนาดของ

หนวยความจําท่ีไมโครคอนโทรลเลอรสามารถติดตอได โดยสามารถคํานวณไดจาก  จํานวน

แอดเดรสของหนวยความจํา = 2 ยกกําลัง n (n คือจํานวนของเสนทาง) 

บัสควบคุมเปนกลุมของสายสัญญาณควบคุมการติดตอท้ังหมดของซีพียูกับ

หนวยความจําและพอรต สําหรับสายสัญญาณเลือกควบคุมหลักไดแก สายสัญญาณเลือก-อาน-เขียน

หนวยความจํา สายสัญญาณเลือกเลือก อาน-เขียน ขอมูล กับพอรต 

 

 
 

รูปท่ี 2.12  การสงขอมูลของ Microcontroller 
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เราสามารถเพ่ิมคําส่ังในการควบคุม Microcontroller ไดดวยการเขียนโปรแกรม เชน 

ภาษา Assembly (Low Level) 

เขียนโปรแกรมหลายบรรทัด แตการทํางานของ Microcontroller มีความเร็วสุดเพราะ

ถูกคอมไพลเปนภาษาเครื่อง 

ภาษา C (Middle Level) 

เขียนโปรแกรมจํานวนนอยบรรทัดกวาภาษา Assembly แตจะทํางานชากวาเปนวินาที 

แตปจจุบันอุปกรณไดพัฒนาจนมีความเร็วในการทํางานของ Microcontroller ใหทํางานรวดเร็วจน

เกือบเทียบเทา ภาษา Assembly แลว 

ภาษาแสตมป 

จัดเปนภาษาท่ีชวยใหการโปรแกรมอุปกรณดวยภาษาท่ีคนสวนมากพ้ืนความรู อยูแลว

มาตอยอด ในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทลเลอร ดวยตระกูล PIC (Stamp) 

ภาษา Basic Stamp 

ภาษา Java Stamp 

แตการใชภาษา Stamp ในการพัฒนา  Microcontroller มีอุปกรณในราคาสูงมากจึงไม

เหมาะนํามาฝกใชงานจริง ถาเรายังมือใหมอยูแนะนําใหทําความรูจักกับ  Arduino เพ่ือประหยัดเงิน

และเขียนโปรแกรมไดไมยาก 

  

2.5  งานวิจัยที่เกี่ยวของ  

2.5.1  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของในประเทศ 

2.5.1.1  รถเข็นคนพิการขับเคล่ือนดวยระบบไฟฟา (Electrical Wheel Chair รุน2)11

ปรัชญา หลาสมบูรณ และคุณากร ธิประเสริฐ (2548) ไดคิดคนและประดิษฐรถเข็นคน

พิการขับเคล่ือนดวยระบบไฟฟา (Electrical Wheel Chair รุน2) ขึ้นโครงการดังกลาวเปนผลงานท่ี

นํามาพัฒนาตอจากผลงานของนักศึกษารุนกอนท่ีจบการศึกษาไปแลว โดยเริ่มศึกษาระบบ

โครงสรางของรถเข็นคนพิการถึงรูปแบบการเคล่ือนท่ีไปขางหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย และเล้ียวขวา 

และทําการออกแบบโครงสรางพรอมกับวางอุปกรณวาจะตองวางในลักษณะไหน ตัวโครงสรางได

ดัดแปลงจากเดิมเพ่ือใหแข็งแรงขึ้น โดยการนําเหล็กทําเปนกากบาทเช่ือมใหแข็งแรง คือเพ่ิมเหล็ก

ใหหนาขึ้นเพ่ือรับน้ําหนักของตัวบุคคลท่ีจะนั่งลงไป  ตัวรถเข็นมีน้ําหนักประมาณ 50-60 กิโลกรัม 

ผูปวยสามารถควบคุมไดเองเพียงแคใชคันโยก ซ่ึงอยูทางดานซายมือสําหรับควบคุมการเดินหนา 

ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียวขวา สวนดานขวามือจะเปนสวิตชควบคุมไฟและสวิตชพัดลม เครื่องนี้จะ

   

                                                
11 ขาวการศึกษา เดลินิวส (2548).  เรียนไมรูจบ : รถเข็นไฟฟาเติมฝนคนพิการ 
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ออกแบบใหใชงานในพ้ืนท่ีเรียบๆ เชน โรงพยาบาล หรือท่ีรถเข็นตัวนี้สามารถชารจแบตเต อรี่ได

โดยการนําปล๊ักเสียบเตารับขนาด 220/250 โวลต เม่ือแบตเตอรี่เต็มจะมีสัญญาณไฟบอก (Full) สี

เขียวและเม่ือแบตเตอรี่ต่ํา จะมีสัญญาณไฟบอก (Low) สีแดง สามารถปรับระดับแรงดันไฟฟาหรือ

ปริมาณไฟได และมีระบบขับเคล่ือนสํารองเม่ือระบบไฟฟาจากแบตเตอรี่ไมทํางาน มีระบบเ บรก

เพ่ือความปลอดภัย ทําชุดควบคุมใหงายตอการใชงานไดจริง สําหรับมอเตอรท่ีใชในการขับเคล่ือน

นั้นเปนมอเตอรกระแสตรงขนาด 500 วัตต ขับเคล่ือนโดยอาศัยสายพาน ดวยความเร็วไมเกิน 20 

กิโลเมตรตอช่ัวโมง สามารถปรับความเร็วได 2 ระดับ และขึ้นทางลาดชันได 10-15 องศา  

2.5.1.2  รถเข็นคนพิการระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition)12

ณรงครัตน เล้ียวรุงโรจน อนุพงษ ธรรมรักษาสิทธ์ิ และรศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย 

(2546). รถเข็นคนพิการในปจจุบันตองใชแขนในการเคล่ือนท่ี ซ่ึงไมเหมาะสมกับบุคคลท่ีแขนไมมี

แรงหรือวาพิการท้ังแขนและขา จึงควรท่ีจะพัฒนาการขับเคล่ือนของรถเข็นใหมีความสะดวกยิ่งขึ้น 

โดยไดนําระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) มาประยุกตใชงานซ่ึงระบบนี้เปนระบบท่ีสราง

ขึ้นเพ่ือใหสามารถรับรูและเขาใจเสียงพูดท่ีไดรับเขาสูระบบ โดยไมขึ้นกับผูพูดในแตละ

สภาพแวดลอม กระบวนการหลักของระบบรูจําเสียงพูดและการควบคุมมอเตอรจะทํางานโดยอาศัย

การประมวลผลบนคอมพิวเตอร โดยรับคําส่ังเสียงผานทางไมโครโฟน จากนั้นเปล่ียนสัญญาณเสียง

ใหเปนสัญญาณดิจิตอลซ่ึงทําใหงายตอการประมวลผล นําสัญญาณท่ีไดไปตัดแบงคําดวยวิธีการ

ของแผนภาพพลังงานและทําการลดระดับของสัญญาณ รบกวนท่ีสงผลตอสัญญาณเสียงท่ีรับเขามา 

วิธีการดึงลักษณะสําคัญของเสียง คือการหาสัมประสิทธ์ิเซปสตรอล (Cepstral) การประมาณพันธะ

เชิงเสน เพ่ือหาลักษณะรวมกันของเสียงพูดเดียวกันจากบุคคลท่ีตางกัน และนําไปเปนขอมูลในการ

สอนระบบรูจํา โดยใชโครงข ายประสาทเทียมแบบแพรกระจายยอนกลับ เพ่ือสอนและหาคาถวง

น้ําหนักท่ีเหมาะสมสําหรับการเปรียบเทียบขอมูล และตัดสินใจใหไดขอมูลคําส่ังท่ีถูกตอง โดยจะ

เอาขอมูลนี้สงผานออกการดอินเตอรเฟส 8255 ไปยังวงจรพัลสวิดมอดดูเลช่ันเพ่ือควบคุมวงจรขับ

มอเตอรพรอมท้ังควบคุมความเร็วของมอเตอรใหหมุนตามคําส่ัง 

 

ระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) ใชในการควบคุมรถเข็นคนพิการใหเคล่ือนท่ี

ไปในทิศทางตางๆ โดยกําหนดดวยคําส่ัง 9 คําส่ัง ประกอบดวยคําวา เดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย 

เล้ียวขวา กึ่งซาย กึ่งขวา เร็วขึ้น ชาลง และหยุด ซ่ึงจะเปนคําส่ังท่ีใชเปนสัญญาณอินพุตเขาสูระบบ 

และระบบก็จะประมวลผลตัดสินใจและสงคาเอาทพุต ออกไปควบคุมมอเตอรเพ่ือเคล่ือนรถเข็นคน

พิการในทิศทางท่ีส่ัง  

                                                
12 ณรงครัตน เลี้ยวรุงโรจน, อนุพงษ ธรรมรักษาสิทธิ์ และรศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย (2546).  รถเข็นคนพิการควบคุมดวยระบบรูจํา

เสียงพูด . 
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องคประกอบหลักๆ ของระบบรูจําเสียงพูดแบงไดเปน 3 ขั้นตอนดังนี้  

1)  การเตรียมสัญญาณขั้นตน (Preprocessing) 

เปนขั้นตอนท่ีจะทําใหสัญญาณเสียงท่ีจะนําไปใช หรือรับเขามานั้น มีความสมบูรณ

มากท่ีสุด โดยจะทําการกําจัดสัญญาณรบกวน (Noise) และตัดสวนท่ีไมใชสัญญาณเสียง 

(Unvoiced) ออกซ่ึงจะเหลือแตเพียง ชวงท่ีเปนขอมูลเสียง  

2)  การหาลักษณะสําคัญของเสียง (Feature Extraction) 

เปนขั้นตอนท่ีใชสําหรับหาองคประกอบสําคัญตางๆ ของเสียงแตละเสียงท่ีรับเขามา ให

รูวาคําแตละคํานั้นมีลักษณะเดนอยางไร  

3)  การรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) 

เปนขั้นตอนท่ีใหระบบทําการเรียนรูโดยการนําสัญญาณเสียงเขาสูระบบโครงขาย

ประสาทเทียม (Neural Network System) เพ่ือระบบจะทําการตัดสินใจ และใหผลลัพธตาม

สัญญาณเสียงท่ีแตกตางกันไดถูกตอง  

ผลการทดลองท่ีไดจากการพูดของกลุมบุคคลท่ีเก็บตัวอยางมีความถูกตอง 100 

เปอรเซ็นต และผลจากการพูดของบุคคลท่ัวๆ ไปมีความถูกตอง 82.67 เปอรเซ็นต 

2.5.2  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของในตางประเทศ 

2.5.2.1  A Voice Operated Wheelchair with Biosignal Monitoring for Home 

Environment13

ในงานวิจัยนี้ทีมพัฒนาไดทําการเพ่ิมเติมสวนควบคุมส่ังการโดยใชเสียงซ่ึงมีคําส่ัง

ท้ังส้ิน 41 คําส่ัง หลักการในการรูจําเสียงจะใช Hidden Markov Models (HMMs) เพ่ือเทียบเสียง

คําส่ังจากผูใช กับเสียงซ่ึงไดทําการบันทึกไวแลว นอกจากเรื่องส่ังงานดวยเสียงในงานวิจัยช้ินนี้ยัง

ไดทําการวัดคาสถานะของ ผูใชเชนน้ําหนัก สัญญาณชีพจร ปริมาณออกซิเจน เปนตน 

  

2.5.2.2   Developing Intelligent Wheelchairs for the Handicapped14

งานวิจัยนี้เปนการสรุปผลการสํารวจงานวิจัย การพัฒนารถเข็นคนพิการ (wheelchair) ท่ี

ทํางานแบบอัตโนมัติ และมีการอภิปรายวิวัฒนาการของการสรางรถเข็นคนพิการอัตโนมัติแบบ

อัจฉริยะโดยหนวยงานวิจัยและพัฒนา  ของบริษัท Applied Artificial Intelligence: AAI ซ่ึงตลอด

หลายปท่ีผานมาไดมีการพัฒนาและทดสอบอยางตอเนื่องในระบบมาตรฐานการจัดการ 

ความสามารถของรถเข็นคนพิการ ท่ีสรางขึ้นโดยมีการกําหนดโครงสรางทางวิศวกรรมเปนอยางดี  

  

                                                
13 Luís Coelho and Daniela Braga. (2009).  ezGo: A Voice Operated Wheelchair with Biosignal Monitoring for Home 

Environments. 
14 Takashi Gomi and Ann Griffith. (1998). Developing Intelligent Wheelchairs for the Handicapped 
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โดยใชหลักการการเลียนแบบพฤติกรรม ซ่ึงจะตองใชวัสดุและราคาตนทุนนอยท่ีสุด แตให

ประสิทธิภาพสูงสุด ปลอดภัยมากท่ีสุด สวนโครงสรางมีลักษณะโปรงแสงและยืดหยุนไดดี และยัง

มีการนําระบบปฏิบัติการเสริมท่ีสรางขึ้นใหมมาทดลองใชกับแบบจําลองรถเข็นคนพิการท่ีนิยมใช

สองชนิดดวยกัน ซ่ึงผลเริ่มแรกท่ีไดนั้นเปนไปในทิศทางท่ีนาพอใจ 

รถเข็นคนพิการตนแบบท้ังสองชนิดท่ีใช สามารถนําเขาสูทางดานการคาได ซ่ึงถูกสราง

ขึ้นโดยใชการพัฒนาระบบคอมพิวเตอรใหชาญฉลาดโดยหลักการเลียนแบบพฤติกรรม ซ่ึงการทํา

ตนแบบเริ่มแรกนั้นเปนไปอยางรวดเร็วและขนาดของซอฟตแวรนั้นเล็กกวาขนาดของ

โปรแกรมควบคุมมาก ซ่ึงจะคลายกับการควบคุมยานพาหนะในสถานการณและส่ิงแวดลอมจริง ท่ี

ใชปญญาประดิษฐแบบดั้งเดิมและใชวิธีการสรางหุนยนต สําหรับหนึ่งในรถเข็นคนพิการท่ีสามารถ

ใชภายในอาคารไดนั้น จะใชระบบการนําทาง (Landmark)  จากการสํารวจงานวิจัยในครั้งนี้จะเห็น

ไดวา สมรรถภาพของรถเข็นคนพิการตนแบบไดช้ีใหเห็นถึงส่ิงท่ีควรระมัดระวังในการสรางรถเข็น

คนพิการแบบอัจฉริยะ คือ ความเหมาะสมในการใช และความสามารถในการชวยเหลือตัวเองของผู

พิการจากความแตกตางของระดับความรุนแรงของการทุพลภาพ 

จากการศึกษางานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับวิทยานิพนธท่ีนําเสนอ สามารถเปรียบเทียบ

ความสามารถของระบบ แตละงานวิจัยไดดังตารางท่ี 2.3 
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ตารางท่ี 2.3 แสดงการเปรียบเทียบความสามารถของระบบ แตละงานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับวิทยานิพนธ

ท่ีนําเสนอ 

 

ลํา 

ดับ 
ความสามารถของระบบ 

Electrical 

Wheel 

Chair รุน215

รถเข็นคน

พิการระบบ

รูจําเสียงพูด

15

16 
 

A Voice Operated 

Wheelchair with 

Biosignal 

Monitoring for 

Home 

Environment17

Developing 

Intelligent 

Wheelchairs 

for the 

Handicapped

 

18

วิทยานิพน

ธท่ีนําเสนอ 

 

1 สามารถควบคุมการ

ขับเคล่ือนดวยคอมพิวเตอร

โดยผานเครือขายไรสาย 

   

 

 

 2 สามารถควบคุมการขับ

เคล่ือนท่ีตัวรถดวย 

Joystick 

     

3 มีการติดตั้งกลองท่ีตัว

รถเข็น 
     

4 มีการแสดงสภาวะของผู

พิการหรือผูสูงอายุ  เชน 

อุณหภูมิรางกาย 

   

 

 

5 สามารถเชื่อมตอการ

ทํางานรวมกับอุปกรณอ่ืน  
   

 
 

6 สามารถขับเคล่ือนดวย

ระบบอัตโนมัติ 
     

7 มีระบบแจงเตือนเมื่อผู

พิการหรือผูสูงอายุตองการ

ความชวยเหลือ 

   

 

 

8 สามารถขับเคล่ือนดวย

ระบบรูจําเสียงพูด 
   

 
 

9 วัสดุท่ีใชทํารถเข็นมี

น้ําหนักเบา ราคาถูก 
   

 
 

                                                
15  ขาวการศึกษา เดลินิวส (2548).  เรียนไมรูจบ : รถเข็นไฟฟาเติมฝนคนพิการ 
16 ณรงครัตน, อนุพงษ และ รศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย (2546).  รถเข็นคนพิการควบคุมดวยระบบรูจําเสียงพูด. 
17 Luís Coelho and Daniela Braga. (2009).  ezGo: A Voice Operated Wheelchair with Biosignal Monitoring for Home 

Environments. 
18 Takashi Gomi and Ann Griffith. (1998). Developing Intelligent Wheelchairs for the Handicapped 
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สรุป 

จากงานวิจัยท่ีไดศึกษามายังมีสวนท่ีสามารถพัฒนาตอไดดังนี้คือ การควบคุมรถเข็น

ดวยคอมพิวเตอรโดยผานเครือขายไรสาย การติดตั้ งกลองท่ีตัวรถเข็นเพ่ือแสดงสภาพแวดลอม

รอบตัวรถเข็น การติดตั้งระบบแจงเตือนบนรถเข็นเพ่ือทําการแจงเตือนเม่ือผูพิการหรือผูสูงอายุ

ตองการความชวยเหลือ การติดตั้งระบบแสดงสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุบนรถเข็น 

ในสวนของงานวิจัยท่ีนําเสนอนี้ไดนําเอาสวนท่ีสามาร ถพัฒนาตอไดของงานวิจัยท่ีได

ศึกษา มาทําการพัฒนาตอยอด เพ่ือใหการใชงานรถเข็นมีประสิทธิภาพท่ีดียิ่งขึ้น เทคนิคอีกประการ

ท่ีนํามาใชนั่นก็คือการเช่ือมตออุปกรณสองอยางเพ่ือใหทํางานรวมกัน เทคนิคท่ีวานั้นก็คือการ

เช่ือมตอการทํางานระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง โดยเม่ือสองส่ิงนี้ทํางานรวมกันแลวจะทําให

รถเข็นสามารถท่ีจะขับเคล่ือนไดเองอยางอัตโนมัติ 
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บทท่ี 3 

การดําเนินงาน 
 

เนื้อหาในสวนนี้จะประกอบไปดวยสวนของการวิเคราะหและออกแบบภาพรวมของ

งานวิจัย ซ่ึงมีหัวขอดังตอไปนี ้

3.1   ภาพรวมการทํางานของระบบ (System Overview) 

3.2   การออกแบบระบบไมเทานําทาง (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.3   การออกแบบระบบรถเขน็ (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.4   การออกแบบระบบ Server (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.5  การออกแบบระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.1 รูปแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.2 รูปแบบการกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

 

3.1  ภาพรวมการทํางานของระบบ (System Overview) 

รูปแสดงภาพรวมของระบบควบคุมและตรวจสอบรถเข็นอัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผู

พิการและผูสูงอายุ ซ่ึงประกอบไปดวย 3 สวนหลักๆ คือ Server รถเข็น และไมเทานําทางแตละสวน

แสดงไวดังรูปท่ี 3.1 
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รูปท่ี 3.1  ไดอะแกรมภาพรวมของระบบ 

 

สวนรถเข็น: หัวใจหลักของสวนนี้ก็คือตัวไมโครคอนโทรลเลอร Atmega128 ซ่ึงจะทํา

หนาท่ีในการควบคุมส่ังการใหมอเตอรเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย หรือเล้ียวขวา รวมท้ังรับและสง

คาจากตัว sensor ตางๆ เชนรับคาจากตัว ultrasonic เขามาแลวทําการส่ังการใหมอเตอรหมุน เปนตน 

สวน Server: ในสวน Server จะทําการออกแบบสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) 

โดยใช Netbeans IDE 6.9 รวมกับภาษา java ในการออกแบบเพ่ือรับคาตางๆท่ีสงมาจากสวนรถเข็น

มาแสดงบนหนาจอและยังสามารถท่ีจะควบคุมอุปกรณบนรถเข็นไดอีกดวย 

สวนไมเทานําทาง : เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับลางโดยจะมีการติด Sensor 

Ultrasonic ไวท่ีไมเทา และมอเตอรส่ันไวท่ีดามจับในการส่ันเตือนผูใชใหทราบ และสวนของไมเทา

นําทางยังสามารถท่ีจะนํามาเช่ือมตอสัญญาณกับสวนข องรถเข็นเพ่ือทําใหการทํางานของรถเข็นมี

ประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

การเช่ือมตอสัญญาณในแตละสวนจะใชวิธีการดังตอไปนี้ 

1)  ไมเทานําทางกับรถเข็น ในสวนนี้จะใชการเช่ือมตอสัญญาณแบบสายโดยการใชสาย 

UTP ในการเช่ือมตอ 
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2)  รถเข็นกับ SERVER ในสวนนี้จะใชการเช่ือมตอสัญญาณ โดยการใชเครือขายแลน

แบบไรสาย (Wireless LAN) 

 

3.2 การออกแบบระบบไมเทานําทาง 

ภาพรวมของระบบไมเทานําทางประกอบดวย 3 สวน ซ่ึงแตละสวนจะถูกควบคุมการ

ทํางานดวยไมโครคอนโทรลเลอร AVR และตัวไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบไมเทานําทางก็จะ

เช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบรถเข็นดังแสดงในรูปท่ี 3.2 

 

 
 

รูปท่ี 3.2  ภาพรวมของระบบไมเทานําทาง 
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สัญญาณ sensor จากหมวก

เริ่มตน

สัญญาณ sensor จากเสื้อกั๊ก

สัญญาณ sensor จากไมเทา

ไมมี

มี

ไมมี

ไมมี

มี

มี

สั่งมอเตอรสั่น

สั่งมอเตอรสั่น

สั่งมอเตอรสั่น

 
 

รูปท่ี 3.3  Flowchart การทํางานของระบบไมเทานําทาง 
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สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากหมวก

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่หมวก

สั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.4  Flowchart การทํางานของหมวก 

 

สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากเสื้อกั๊ก

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่เสื้อกั๊ก

สั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.5  Flowchart การทํางานของเส้ือกั๊ก 
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สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากไมเทา

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่ดามจับ

ไมเทาสั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.6  Flowchart การทํางานของไมเทา 

 

3.2.1 ไมเทานําทาง 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับลางจะมีการติด Sensor Ultrasonic ไวท่ีไมเทา และ

มอเตอรส่ันไวท่ีดามจับในการส่ันเตือนผูใชใหทราบ ดังรูปท่ี 3.7 แสดงแผนภาพการทํางานของไม

เทานําทาง 

 

 
 

รูปท่ี 3.7  แผนภาพการทํางานของไมเทา 

 

 

 

Ultrasonic 

Motor ส่ัน 
ควบคุมการส่ัน 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 
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3.2.2  เส้ือกั๊ก 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับกลางจะมีการติด Sensor Ultrasonic ท่ีเส้ือกั๊ก 2 ตัว 

มอเตอรส่ัน  2 ตัว ท่ีเส้ือ กั๊กจะมี Microcontroller ท่ีเปนตัวควบคุมการทํางานท้ังสามสวน และมี

แบตเตอรี่เปนแหลงจายไฟใหกับวงจร ซ่ึงแผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.8 แผนภาพการทํางานของเส้ือกั๊ก 

 

3.2.3  หมวก 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับบนจะมีการติด Sensor Ultrasonic ท่ีหมวก 1 ตัว 

มอเตอรส่ัน 1 ตัว เพ่ือทําการแจงเตือนผูใชเม่ือเจอส่ิงกีดขวาง  ซ่ึงแผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 

3.9 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.9  แผนภาพการทํางานของหมวก 

 

 

Ultrasonic 2 ตัว 

Motor ส่ัน 2 

 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 

ควบคุมการส่ัน 

Motor ส่ัน 

Ultrasonic 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 

ควบคุมการส่ัน 
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3.3   การออกแบบระบบรถเข็น 

ในสวนของรถเข็นจะประกอบไปดวยระบบตา งๆ ดังตอไปนี้ ระบบขับเคล่ือน ระบบ

ควบ คุมการขับเคล่ือน ระบบแสดงสถานะของแบตเตอรี่ ระบบแจงเตือน ระบบตรวจ สอบสถานะ

คนพิการหรือผูสูงอายุ ระบบการส่ือสาร  และระบบประมวลผลของ Microcontroller ซ่ึงภาพรวม

ของระบบตางๆแสดงไดดังรูปท่ี 3.10 

 

 
 

รูปท่ี 3.10  ภาพรวมของระบบรถเข็น 

 

ในสวนการออกแบบรถเข็นจะทําการติดตั้งระบบไฟฟาใหกับรถเข็นและทําการติดตั้ง 

Module sensor ในการติดตอรับสงขอมูลระหวางรถเข็นกับ Server และการติดตอระหวางรถเข็นกับ

ไมเทานําทางใหทํางานรวมกัน ซ่ึงรูปแบบการทํางานแสดงไดดังรูปท่ี 3.11 และรูปท่ี 3.12  

SERVER 
Sensor ตรวจวัด

สถานะผูนั่งรถเข็น 
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สัญญาณ sensor ดานซาย

เริ่มตน

สัญญาณ sensor ดานขวา

ไมมี

มี

ไมมี

มี

มอเตอรซายหมุน 

มอเตอรขวาหยุด(หลบขวา)

มอเตอรซายหยุด

มอเตอรขวาหมุน(หลบซาย)

 
 

รูปท่ี 3.11  Flowchart การทํางานระบบรถเข็นในโหมด Auto 

 

สัญญาณ Joystick สั่งเดินหนา

เริ่มตน

สัญญาณ Joystick สั่งเลี้ยวขวา

ไมมี

มี

ไมมี

มี

มอเตอรซายและขวาหมุน 

พรอมกัน(เดินหนา)

มอเตอรซายหมุน

มอเตอรขวาหยุด(เลี้ยวขวา)

สัญญาณ Joystick สั่งเลี้ยวซาย
มี มอเตอรซายหยุด

มอเตอรขวาหมุน(เลี้ยวซาย)

ไมมี

สัญญาณ Joystick สั่งถอยหลัง
มี มอเตอรซายและขวาหมุน 

กลับพรอมกัน(ถอยหลัง)

ไมมี

 
 

รูปท่ี 3.12  Flowchart การทํางานระบบรถเข็นในโหมด Manual 
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แผนภาพการทํางานของระบบตาง  ๆ

3.3.1  ระบบขับเคล่ือน
 

 

 

รูปท่ี 3.13  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ มอเตอร 

 

Microcontroller ส่ังการทํางานของมอเตอรผานวงจรควบคุมมอเตอรเพ่ือใหรถเข็นทํา

การเคล่ือนไปในทิศทางท่ีตองการหรือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง ไดแกเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียว

ขวา 

3.3.2  ระบบควบคุม 

กานควบคุม(Joystick) จะสงสัญญาณ TTL ไปยัง Microcontroller เม่ือ Microcontroller 

ไดรับสัญญาณก็จะประมวลผลเพ่ือส่ังใหวงจรควบคุมมอเตอรทํางาน แผนภาพการทํางานแสดงดัง

รูปท่ี 3.14 

 

 
 

รูปท่ี 3.14  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Joystick 

 

 

 

 

มอเตอรขวา 

วงจรควบคุม

มอเตอร 

 
Microcontroller 

TTL + 

- 

+ 

มอเตอรซาย 
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3.3.3 ระบบสวิตช 

เม่ือมีการกดสวิตชท่ีตัวรถเข็นจะเปนการส่ัง ให Microcontroller สงสัญญาณไปยัง 

Server โดยสงผานสัญญาณแบบไรสาย แผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.15 

 

 

 

รูปท่ี 3.15  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Switch แจงเตือน 

 

3.3.4 ระบบการส่ือสาร 

ในสวนของการส่ือสารระหวางไมเทานําทางกับรถเข็น จะใชสาย UTP ในการส่ือสาร

รับสงสัญญาณระหวางกัน ดังแสดงแผนภาพการทํางานตามรูปท่ี 3.16 

 

 
   

รูปท่ี 3.16  แผนภาพการส่ือสารระหวางไมเทานําทางกับรถเข็น 

 

การสงสัญญาณระหวางรถเข็นกับฝง Server จะใชการสงสัญญาณแบบไรสาย แผนภาพ

การทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.17 

 

 
 

รูปท่ี 3.17  แผนภาพการส่ือสารระหวางรถเข็นกับServer 

 

 

 

 

 

SERVER รถเข็น Wireless LAN 

รถเข็น ไมเทานําทาง 
สาย UTP 
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3.3.5  ระบบประมวลผล 
  

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.18  แผนภาพการประมวลผลของ Microcontroller 

 

Microcontroller 1 รับคาจาก Sensor ตรวจวัดสภาวะของคนไขแลวสงให 

microcontroller 2 

Microcontroller 2 รับคาจาก  Microcontroller 1 แลวทําการประมวลผล และทําการ

ติดตอส่ือสารเพ่ือสงขอมูลใหกับ Server 

 

3.3.6  ระบบแสดงผลและแจงเตือนสถานะแบตเตอรี่ 

 

 
  

รูปท่ี 3.19  แผนภาพการทํางานของระบบแสดงปริมาณแบตเตอรี ่

 

 

 

 

 

 

Wireless LAN 

SERVER Microcontroller 1 Microcontroller 2 

Sensor DPU
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3.3.7  ระบบการติดตอระหวาง Microcontroller กับ Server 

การทํางานเพ่ือสงขอมูลสภาวะของคนไข เชน ขอมูลอุณหภูมิ ความดันเปนตน โดย

ขอมูลเหลานี้จะไดมาจากอุปกรณตรวจจับสงไปท่ี Microcontroller จากนั้น  Microcontroller จะ

สงไปให Server ผานทางเครือขายไรสาย (Wireless LAN) แผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.20 

 

 
 

รูปท่ี 3.20  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Server 

 

3.4   การออกแบบระบบ Server 

ในสวนของการออกแบบระบบ Server นี้จะใชโปรแกรม Netbeans IDE 6.9 ในการ

พัฒนารวมกับภาษา Java ในการออกแบบสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) เพ่ือรับคาสัญญาณ

ตางๆท่ีสงมาจากรถเข็น เชน สัญญาณอัตราการเตนของหัวใจ  สัญญาณคาชีพจร และสัญญาณภาพ

จากกลองไอพี มาแสดงบนหนาจอ รูปแบบของสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) แสดงตามรูป

ท่ี 3.21 
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รูปท่ี 3.21 สวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) 

 

ในสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) จะแบงออกเปน 4 สวนหลักๆไดแก 

สวน Information ซ่ึงก็ไดแก 

1) หมายเลขรถเข็น 

2) หมายเลขคนไข 

3) อุณหภูมิรางกาย 

4) สัญญาณชีพจร 

สวน Status การขับเคล่ือนรถเข็น 

สถานะ การขับเคล่ือนแบบ Auto หรือ Manual 

สวนของการ Control รถเข็น 

1) ควบคุมเดินหนา 

2) ควบคุมเล้ียวซาย 

3) ควบคุมเล้ียวขวา 

4) ควบคุมถอยหลัง 

สวนของภาพจากกลองท่ีติดบนรถเข็น 

นําภาพจากกลองท่ีติดตั้งบนรถเข็นมาแสดงในสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) 
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3.5  การออกแบบระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.1  รูปแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

ในการออกแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมมีหลายรูปแบบ 

เชน วิธี Polling วิธีให server ตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point และวิธีติดตั้ง

คอมพิวเตอรโนตบุคท่ีฝงรถเข็นเพ่ิม (PC-PC) ซ่ึงหลักการทํางานของวิธีตางมีดังนี้ 

3.5.1.1 วิธี Polling 

วิธีการนี้เปนการเช็คการเช่ือมตอกันระหวางระบบรถเข็นไฟฟากับระบบ Server วา ณ 

ขณะนั้นการเช่ือมตอกันเปนอยางไรบาง ซ่ึงหลักการทํางานก็คือ Server จะสงอักษรบางอยางไปให 

Microcontroller ท่ีรถเข็นทุกๆ 1 วินาที เม่ือ Microcontroller ท่ีรถเข็นไดรับอักษรนั้นก็จะทําการเช็ค

เวลาวารับอักษรตัวนั้นไดในเวลากี่วินาที ถา Microcontroller ไมไดรับอักษรตัวนั้นหรือใชเวลาใน

การรับนานก็แสดงวาใกลจะหลุดหรือหลุดการเช่ือมตอกันแลว Microcontroller ก็จะส่ังใหรถเข็น

ถอยหลังกลับมายังรัศมีสัญญาณควบคุมซ่ึงหลักการทํางานของวิธี Polling แสดงดังรูปท่ี 3.22 

 

 
 

รูปท่ี 3.22  วิธีการตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธี Polling 

  

3.5.1.2 วิธี PC-PC 

วิธีการนี้ก็เปนอีกวิธีการหนึ่งท่ีใชในการตรวจเช็คการเช่ือมตอกันระหวางรถเข็นไฟฟา

กับ Server ซ่ึงตองติดตั้งโนตบุคเพ่ิ มท่ีตัวรถเข็น หลักการทํางานก็คือการ Ping IP จากโนตบุคท่ี

ติดตั้งบนรถเข็นไปหา IP ฝง Server จากนั้นก็ตรวจสอบการตอบกลับมาของฝง Server ถาไมมีการ

ตอบกลับมาก็แสดงวาระหวางรถเข็นไฟฟากับ Server ไดหลุดการเช่ือมตอกันแลว หลักการทํางาน

ของวิธี PC-PC แสดงไดดังรูปท่ี 3.23 
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รูปท่ี 3.23  วิธีการตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธี PC-PC (Ping IP) 

  

3.5.1.3 วิธีเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point 

ในการตรวจสอบความแรงของสัญญาณนั้นจําเปนจะตองเพ่ิมโปรแกรมท่ีทําตัวเองเปน 

Client เม่ือโปรแกรม Client ตรวจเช็คความแรงของสัญญาณแลวพบวาความแรงของสัญญาณนอย

กวาคาความแรงสัญญาณท่ีกําหนดไว แสดงวาการเช่ือมตอสัญญาณเริ่มใกลจะหลุดแลว โปรแกรม 

Client จะสงอักษร T ไปใหโปรแกรมหลัก เม่ือโปรแกรมหลักไดรับอักษร T ก็จะสงตอไปให 

Microcontroller ฝงรถเข็น เม่ือ Microcontroller ฝงรถเข็นไดรับอักษร T ก็จะส่ังใหรถเข็นถอยหลัง

กลับ 

 

  

 

รูปท่ี 3.24  การตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธีเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point  

  

จากการวิเคราะหวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมท้ัง 3 วิธี

สามารถท่ีจะทําเปนตารางเปรียบเทียบขอดี – ขอเสียไดตามตารางท่ี 3.1 
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ตารางท่ี 3.1 การเปรียบเทียบขอด-ีขอเสียของวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการ

ควบคุมวิธีการตางๆ  

 

หัวขอ 

วิธีการที่ใช  

Polling เช็คความแรงสัญญาณ  

Access point 

PC - PC 

1. คาใชจายเรื่องอุปกรณ

เพิ่มเติม  

- ไมมีคาใชจายเพิ่มเติม  - ไมมีคาใชจายเพิ่มเติม  - มีคาใชจายในการเพิ่ม 

notebook ท่ีฝงรถเข็น  

2. code ท่ีเพิ่มข้ึนเพื่อ

ตรวจสอบการออกนอก

ระยะควบคุม  

- ตองเพิ่ม code ท้ังฝง 

server และ รถเข็น  

- เพิ่มเพียง code ฝง server  - ตองเพิ่ม code ท้ังฝง 

server และ PC ท่ีรถเข็น  

3. การสั่งการเม่ือรูวา

รถเข็นออกนอกรัศมีการ

ควบคุม  

- microcontroller สามารถ

สั่งการควบคุมรถเข็นได

ทันที  

- Server ตองสั่งใหรถเข็น

หมุนกลับ  

- notebook ท่ีติดต้ังท่ี

รถเข็นสามารถสั่งการ

ควบคุมรถเข็นไดทันที  

4. ความเสถียรของระบบ 

(กรณีท่ีรถเข็นออกนอกเขต

ควบคุม)  

- ปานกลาง  - มาก  - มาก  

 

จากตารางการเปรียบเทียบวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม

ผูวิจัยไดเลือกใชวิธีการตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point ท่ีติดตั้งบนตัวรถเข็น 

เนื่องจากไมตองติดตั้งอุปกรณเพ่ิมเติม มีความเสถียรภาพของการทํางานมาก 

3.5.2   รูปแบบการกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

เม่ือรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมไปแลว รูปแบบในการนํารถเข็นกลับมา

เขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นนั้น ก็มีอยูหลายรูปแบบดวยกันเชน ส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับมา

ตรงๆ  ส่ังใหรถเ ข็นหมุนกลับ 180 องศาแลวเดินหนาตอ เปนตน และผูวิจัยก็ไดเลือกใชวิธีการ

กลับมาของรถเข็นในรูปแบบ ส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับ 1 วินาที จากนั้นหมุนขวา 180 องศาแลว

สุดทายก็ส่ังใหรถเข็นเดินหนาตอ 3 วินาที หลักการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.25 
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รูปท่ี 3.25  วิธีการกลับเขามายังรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

 

3.5.3   โปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point1

โปรแกรมนี้จะทําตัวเปน client เพ่ือเช่ือมตอกับโปรแกรมหลัก ซ่ึงจะทําการตรวจเช็ค

ความแรงของสัญญาณจากตัว Access point ท่ีติดตั้งบนรถเข็นไฟฟาเพ่ือเปรียบเทียบกับคาความแรง

ของสัญญาณท่ีกําหนดไวในตัวโปรแกรม เม่ือความแรงของสัญญาณท่ีรับไดนั้นนอยกวาความแรง

ของสัญญาณท่ีกําหนดไวคือ -80dB  โปรแกรมจะส่ังใหรถเข็นกลับเขามายังรัศมีของการควบคุมได

เอง ซ่ึงหนาตาโปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณแสดงไดตามรูปท่ี 3.26 

 

 

 
 

รูปท่ี 3.26 โปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point 

 

 

 

 

                                                
1 mygapula sudheer (2008). Wireless signal indicator 
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3.5.4  การส่ือสารกันระหวาง Software ภายในระบบรถเข็นไฟฟา 

ในงานวิจัยนี้ไดมีการเขียนโปรแกรมท้ังหมด 4 สวนดวยกันไดแก โปรแกรมในสวน

ของระบบไมเทานําทาง , โปรแกรมสวนของระบบรถเข็นไฟฟา , โปรแกรมสวนของ Server และ

โปรแกรมสวนของโปรแกรม Client ซ่ึงโปรแกรมในแตละสวนจะมีการส่ือสารกันดังรูปท่ี 3.27 

  

 
 

รูปท่ี 3.27  รูปแบบการติดตอส่ือสารกันระหวางโปรแกรมภายในระบบ 
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สรุป 

จากการออกแบบงานวิจัยนี้มีสวนท่ีสําคัญอยู 2 สวนดวยกันคือ 

1) สวนของการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง ซ่ึงจะมีการทดสอบ

การทํางาน ดังนี ้

1.1)  การทํางานของระบบ ณ สภาพแวดลอมตางๆ เชน พ้ืนท่ีลาดชัน พ้ืนท่ีขรุขระ 

ถนนคอนกรีต สนามหญา บริเวณท่ีมีและไมมีส่ิงกีดขวาง เปนตน 

1.2)  การทํางานของระบบ Sensor ท่ีระยะหางกับวัตถุในระยะและทิศทางตางๆ 

2) สวนของการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นกับ Server  

การรับคาสัญญาณตางๆท่ีสงมาจากรถเข็นมาแสดงบนหนาจอฝง Server เชน คา

สัญญาณอัตราการเตนของหัวใจ คาสัญญาณชีพจร สัญญาณภาพจากกลองไอพี สัญญาณแจงเตือน

ตางๆ เปนตน และการทดลองระบบปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม โดยจะทําการ

ทดลองการทํางานของระบบ ณ คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 
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บทท่ี 4 

ผลการวิจัย 

 

ผลการวิจัยจะแบงออกเปน 3 สวนดังนี้ ระบบไมเทานําทาง  ระบบรถเข็น และระบบ

คอม-พิวเตอรแมขาย (Server) 

 

4.1 การทดลองระบบไมเทานําทาง  

ระบบไมเทานําทางจะทําการติดตั้งเซนเซอรอัลทราโซนิกสไวท้ังหมด 5 จุด ดังแสดงใน

รูปท่ี 4.1 โดยจะมีแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.2 

 

 
 

รูปท่ี 4.1  แสดงการทํางานของระบบเซนเซอรอัลทราโซนิกส 
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รูปท่ี 4.2  แสดงแผนผังการทดลองระบบไมเทานําทาง 

 

4.1.1  ผลการทดลองระบบไมเทานําทาง 

จากการทดลองการทํางานของระบบไมเทานําทางโดยการทดลองสวนอุปกรณท้ัง 3 ช้ิน

ไดแก ไมเทา หมวก และเส้ือกั๊ก โดยทําการตั้งคาในการตรวจพบวัตถุไวท่ีระยะ 2 เมตร โดยทําการ

ทดลองท้ังหมด 10 ครั้ง ผลท่ีไดคือ ระยะการตรวจจับวัตถุพบ 100 % จะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร ท้ัง 10 

ครั้งท่ีทําการทดลอง และตําแหนงของวัตถุท่ีตรวจจับไดจะอยูท่ีดานหนาระหวางทิศทางซาย -45 

องศา และทิศทางดานขวา 45 องศา ลักษณะของการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.3 
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รูปท่ี 4.3  อัตราการส่ันของมอเตอรในระยะการตรวจจับวัตถุท่ีตําแหนง 2 เมตร 

 

4.2 การทดลองระบบรถเข็นไฟฟา 

จะทําการทดสอบการทํางานของระบบรถเข็นโดยทําการทดลองท้ังการเคล่ือนท่ีแบบ

ควบคุมดวยมือ (Manual) และแบบอัตโนมัติ (Automatic) เม่ือทํางานรวมกับไมเทานําทาง  รูปแบบ

การทํางานของระบบรถเข็นไฟฟาแสดงไดตามรูปท่ี 4.4 และมีแผนผังการทดลองระบบรถเข็น

ไฟฟาแบบควบคุมดวยมือ (Manual) แสดงดังรูปท่ี 4.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.4  แสดงการทํางานของระบบรถเข็น 

ระบบไมเทา 
นําทาง 

SERVE
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รูปท่ี 4.5  แสดงแผนผังการทดลองระบบรถเข็นไฟฟาแบบควบคุมดวยมือ (Manual) 

 

4.2.1  ผลการทดลองระบบรถเข็นไฟฟา 

4.2.1.1 การเคล่ือนท่ีแบบควบคุมดวยมือ (Manual) 

เปนการเคล่ือนท่ีโดยท่ีผูใชงาน (User) เปนผูควบคุมทิศทางการเคล่ือนท่ีของรถเข็นจาก

บนตัวรถเข็นโดยบังคับดวยกานควบคุม ( Joystick) เม่ือทําการส่ังการเดินหนา 

ไมโครคอนโทรลเลอร จะส่ังใหมอเตอรหมุนไปขางหนาท้ังสองขาง ส่ังถอยหลัง มอเตอรหมุนไป

ขางหลังท้ังสองขาง ส่ังเล้ียวซาย มอเตอรซายเดินหนา มอเตอรขวาถอยหลัง ส่ังเล้ียวขวา มอเตอร

ขวาเดินหนา มอเตอรซายถอยหลัง ซ่ึงผลจากการทดลองไดผลเปนดังนี้ 

1)  การทดลองบังคับโดยใชกานควบคุมใหรถเข็นเดินหนาเปนระยะทาง 3 เมตร 

เพ่ือดูทิศทางการเบ่ียงเบนของรถเข็น ผลท่ีไดคือรถเข็นจะเบ่ียงเบนไปทางดานซายหรือขวาขึ้นอยู

กับ ณ ขณะนั้นลอหนา ซ่ึงเปนลอกําหนดทิศทางการเล้ียวของรถเข็นอยูท่ีตําแหนง ใด ถาลอหนาอยู

ในตําแหนงหันลอไปทางดานซายรถเข็นก็จะเบ่ียงเบนไปทางดานซาย และถาลอหนาอยูในตําแหนง

หันลอไปทางดานขวารถเข็นก็จะเบ่ียงเบนไปทางดานขวา ท่ีเปนเชนนี้ก็เพราะวาลอหนาของรถเข็น

นั้นสามารถท่ีจะหมุนไดรอบตัวอยางอิสระ 
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2)  การทดลองบังคับโดยใชก านควบคุมใหรถเข็นเดินหนาเปนระยะทาง 10 

เมตร เพ่ือดูวารถเข็นใชเวลาวิ่งจาก 0 - 10 เมตร ใชเวลาเทาใดและใชแรงดันไฟฟาไปเทาใด ผลท่ีได

คือรถเข็นใชเวลารวม 18 วินาที และกอนเริ่มวิ่งแบตเตอรี่มีแรงดัน 12.57 โวลต วิ่งไปท่ีระยะ 10 

เมตร แรงดันแบตเตอรี่ลดลงเหลือ 12.45 โวลต เฉล่ียรถเข็นใชแรงดันไฟฟา 0.12 โวลต 

3)  การทดลองบังคับใหรถเข็นวิ่งในสภาพภูมิประเทศตางๆ ผลการทดลองท่ีได

คือ รถเข็นสามารถท่ีจะวิ่งไดแมสภาพภูมิประเทศจะเปนพ้ืนท่ีลาดชัน , พ้ืนท่ีขรุขระ , สนามหญา , 

พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง และพ้ืนคอนกรีต แตรถเข็นจะทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพท่ีสุดเม่ือวิ่งบนพ้ืน

คอนกรีตท่ีราบเรียบ 

4.2.1.2 การเคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ (Automatic) 

เปนการทํางานรวมกันระหวางระบบไมเทานําทางกับระบบรถเข็น เม่ือเซนเซอรอัลทรา

โซนิกสท่ีระบบไมเทานําทาง และท่ีรถเข็น (สถานะ การทํางานรวมกัน )  ตรวจพบวัตถุในระยะ 2 

เมตรจะทําการสงคาไปใหไมโครคอนโทรลเลอรท่ีรถเข็น เม่ือไมโครคอนโทรลเลอรไดรับคาก็จะ

ส่ังใหรถเข็นทําการหลบหลีกวัตถุ ซ่ึงผลท่ีไดจากการทดลอง เม่ือเซนเซอรอัลทราโซนิกสตรวจพบ

วัตถุในระยะไมเกิน 2 เมตร ท่ีดานหนาตําแหนงระหวางทิศทางซาย -45 องศา ถึงทิศทางขวา  45 

องศา  ไมโคร -คอนโทรลเลอรจะส่ังใหมอเตอรหมุนเพ่ือใหรถเข็นหลบวัตถุท่ีตรวจพบ โดยถา

เซนเซอรอัลทราโซนิกส ตรวจพบวัตถุอยูทางซายก็จะหลบไปทางขวาเล็กนอยแลวก็จะวิ่งตรงตอไป 

ถาตรวจพบวัตถุอยูทางขวาก็จะหลบไปทางซายเล็กนอยแลวก็จะวิ่งตรงตอไป และถาตรวจพบวัตถุ

อยูตรงหนาจะเล้ียวซายหรือขวาขึ้นอยูกับวาเซนเซอรตัวซายหรือตัวขวาตรวจพบวัตถุกอน ซ่ึง

แผนผังรูปแบบเสนทางการวิ่งของรถเข็นแบบอัตโนมัตจิะเปนลักษณะดังรูปท่ี 4.6 
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รูปท่ี 4.6  แผนผังรูปแบบเสนทางการวิ่งแบบอัตโนมัติของรถเข็นเม่ือ ทํางานรวมกันกับไมเทานํา

ทาง 

 

4.2.1.3  สัญญาณฉุกเฉิน 

1) เม่ือผูใชรถเข็นทําการกดปุมสวิทชฉุกเฉินท่ีติดตั้งบนรถเข็น จะมีเสียงดังขึ้นท่ี

ตัวรถเข็นและแจงเตือนไปยังคอมพิวเตอรแมขาย เพ่ือทําการแจงเตือนขอความชวยเหลือ  ผลการ

ทดสอบกดสวิทชฉุกเฉินแจงเตือน เพ่ือขอความชวยเหลือแสดงไดดังนี้ 

2) เม่ือทําการกดสวิทชฉุกเฉินท่ีรถเข็นท่ีมีระยะหางระหวางรถเข็นกับ

คอมพิวเตอรแมขาย  1 – 10 เมตร เสียงแจงเตือนจะดังขึ้นทันทีท่ีตัวรถเข็น แตจะหนวงเวลาดังท่ี

เครื่องคอมพิวเตอรแมขายประมาณ 2 วินาที 

3) เม่ือทําการกดสวิทชฉุกเฉินท่ีรถเข็ นท่ีมีระยะหางระหวางรถเข็นกับ

คอมพิวเตอรแมขายมากกวา 10 เมตรขึ้นไป เสียงแจงเตือนจะดังขึ้นทันทีท่ีตัว 

4) เม่ือเซนเซอรวัดอุณหภูมิ วัดคาท่ีผูพิการหรือผูสูงอายุมีคา > 39 องศา จะทํา

การสงสัญญาณแจงเตือน 
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4.2.1.4  แสดงระดับพลังงานของแบตเตอรี่ท่ีตัวรถเข็น 

ท้ังนี้ระดับพลังงานของแบตเตอรี่จะแสดงท่ี 7-Segment แบงเปนระดับ 0 – 5 ตามระดับ

พลังงาน ซ่ึงตําแหนงในการติดตั้งตัวแสดงผลระดับพลังงานของแบตเตอรี่แสดงไดตามรูปท่ี 4.7 

แบตเตอรี่มีคา >= 13.00 จะแสดงเลข 5 

แบตเตอรี่มีคา 12.80V-12.99V จะแสดงเลข 4 

แบตเตอรี่มีคา 12.60V-12.79V จะแสดงเลข 3 

แบตเตอรี่มีคา 12.40V-12.59V จะแสดงเลข 2 

แบตเตอรี่มีคา 12.20V-12.39V จะแสดงเลข 1 

แบตเตอรี่มีคา <= 12.20 V จะแสดงเลข 0 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.7  ตําแหนงหมายเลข 2 แสดงระดับพลังงานของแบตเตอรี่ 

 

4.3 การทดลองระบบการเชื่อมตอกับคอมพิวเตอรแมขาย (SERVER) 

ในการเช่ือมตอกันระหวางคอมพิวเตอรแมขาย  และรถเข็นจะใชการเช่ือมตอแบบไร

สายโดยผานทางเครือขายไรสาย (Wireless LAN) ดังรูปท่ี 4.8 เพ่ือทําการสงขอมูลระหวางกันไดแก 

ขอมูลสถานะตางๆของผูพิการหรือผูสูงอายุ และการควบคุมรถเข็นโดยใช ส วนติดตอกับผูใชแบบ

กราฟก (GUI) ดังแสดงไวในรูปท่ี 4.9 และมีแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.10 
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รูปท่ี 4.8  แสดงการทํางานของระบบคอมพิวเตอรแมขาย 

 

 
 

รูปท่ี 4.9  ซอฟตแวรแสดงสถานะ การทํางานของระบบรถเข็นจากฝงคอมพิวเตอรแมขาย 

 

หมายเลข 1: โหมด Manual หรือ Auto      หมายเลข 2: ส่ังใหรถเข็นเดินหนา 

หมายเลข 3: ส่ังใหรถเข็นเล้ียวขวา      หมายเลข 4: ส่ังใหรถเข็นเดินถอยหลัง 

หมายเลข 5: ส่ังใหรถเข็นเล้ียวซาย      หมายเลข 6: แสดงปริมาณของแบตเตอรี่ 

หมายเลข 7: แสดงหมายเลขของรถเข็น      

หมายเลข 8: แสดงหมายเลขประจําตัวของผูปวย 

หมายเลข 9:  แสดงอุณหภูมิรางกาย       

หมายเลข 10: แสดงอัตราการเตนของหัวใจ 

        

ระบบไมเทา DPU
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รูปท่ี 4.10  แสดงแผนผังการทดลองระบบการเช่ือมตอระหวางรถเข็นไฟฟากับคอมพิวเตอรแมขาย 

(Server) 

 

4.3.1  ผลการทดลองระบบการเช่ือมตอกับคอมพิวเตอรแมขาย (SERVER) 

ขอมูลท่ีไดจากการทดลองการรับสงขอมูล และการควบคุมรถเข็นผานทาง สวนติดตอ

กับผูใชแบบกราฟก (GUI) ผลท่ีไดเปนไปตามขอบเขตท่ีกําหนดไว ซ่ึงผลการทดลองควบคุมการ

เคล่ือนท่ีของรถเข็นไดผลดังรูปท่ี 4.11 
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รูปท่ี 4.11  ระยะการควบคุมรถเข็นเทียบกับความแรงของสัญญาณในพ้ืนท่ีโลง 

  

จากผลการทดลองการควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นท่ีระยะตางๆ  ผลท่ีไดปรากฏวา

การควบคุมรถเข็นไดในพ้ืนท่ีโลง จะอยูท่ีระยะ ทางเฉล่ีย 91.5 เมตร สวนระยะ ทางท่ีมากกวา 91.5 

เมตร เปนตนไป  เริ่มจะไม สามารถท่ีจะควบคุม รถเข็นได เนื่องจาก ระยะทางท่ีเพ่ิมมาก กวา 91.5 

เมตรขึ้นไปความแรงของสัญญาณจะเริ่มสวิงไปท่ีประมาณ -92 dB ซ่ึงถือวารถเข็นหลุดการเช่ือมตอ

กันกับ server แลว 

4.3.2  ผลการทดสอบการรับสัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีรถเข็นมาแสดงท่ีหนาจอ GUI 

การรับ-สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีติดตั้งท่ีรถเข็นไฟฟา เพ่ือมาแสดงภาพท่ีหนาจอ

ฝง server ผลจากการทดลองสรุปไดวาการรับ -สงสัญญาณภาพในพ้ืนท่ีโลงจะอยูท่ีระยะทางเฉล่ีย 

91.5 เมตร ถาระยะทางท่ีมากกวา 91.5 เมตรขึ้นไปจะไมสามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณภาพไดแลว 

เนื่องจากรถเข็นและserver หลุดการเช่ือมตอกัน สวนการรับ-สงสัญญาณภาพในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง

จะอยูท่ีระยะทางเฉล่ียไมเกิน 33.3 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 33.3 เมตรขึ้นไป ระบบ จะไมสามารถ ท่ี

จะรับ-สงสัญญาณตางๆไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการเช่ือมตอสัญญาณจาก server ซ่ึงการติดตั้ง

กลองไอพีบนรถเข็นและสัญญาณภาพท่ีไดแสดงไดตามรูปท่ี 4.12 และรูปท่ี 4.13 
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รูปท่ี 4.12  ตําแหนงท่ีติดตั้งกลองไอพีท่ีตัวรถเข็นไฟฟา 

 

 
 

รูปท่ี 4.13  สัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีติดตั้งท่ีรถเข็นไฟฟา 
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4.3.3  ผลการทดสอบการรับคาสัญญาณจาก sensor ตรวจวัดสถานะของผูพิการหรื อผูสูงอายุท่ี

รถเข็นมาแสดงท่ีหนาจอ GUI 

อุปกรณ sensor ท่ีใชในการตรวจวัดสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุแสดงดังรูปท่ี 4.14  

4.15 และ 4.16 ซ่ึงในการสงคาสัญญาณไปท่ี Server ของอุปกรณ sensor แตละตัวจะสงสัญญาณ

แบบไรสาย และแยกอิสระตอกัน สัญญาณตางๆท่ีสงไปแสดงยังฝง Server แสดงไดดังรูปท่ี 4.17 

 

 
 

รูปท่ี 4.14  Sensor ตรวจวัดอุณหภูมิรางกาย 

 

 
 

รูปท่ี 4.15  Sensor ตรวจวัดอัตราการเตนของหัวใจ 

 

 
 

รูปท่ี 4.16  Sensor ตรวจวัดการหกลมของผูพิการหรือผูสูงอายุ 

DPU



66 
 

 
 

รูปท่ี 4.17  คาสัญญาณท่ีรับไดจาก Sensor ตรวจวัดสถานะ 

 

4.4 การทดลองระบบปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

เนื่องจากในงานวิจัยนี้ไดนําหลักการวัดความแรงของสัญญาณมาเปนตัวควบคุมการ

ทํางานของรถเข็น จึงตองทําการทดลองหาความแรงของสัญญาณจาก Access Point โดยจะทําการ

บังคับรถเข็นใหหางออกจาก Server เปนแนวเสนตรงตามรูปท่ี 4.18 แลวทําการวัดคาความแรงของ

สัญญาณ และแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.19 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

รูปท่ี 4.18  ทิศทางการบังคับรถเข็นเพ่ือวัดคาความแรงของสัญญาณ 

Access Point 

SERVER 

 
 
 

ระบบรถเข็นไฟฟา 
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รูปท่ี 4.19  แสดงแผนผังการทดลองระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

4.4.1  การทดลองหาความแรงของสัญญาณจาก router เม่ือระยะทางเปล่ียนไป 

ท่ีคาความแรงของสัญญาณ -80dB จะไดระยะทางสูงสุดประมาณ 80 เมตรในการ

ทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณในพ้ืนท่ีโลง ซ่ึงผลการทดลอง และกราฟเฉล่ียผลการทดลอง

สรุปไดตามตารางท่ี 4.1 และรูปท่ี 4.20 
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ตารางท่ี 4.1  ผลการทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆในพ้ืนท่ีโลง 

 

จํานวน

คร้ัง 

ระยะทาง/ความแรงของสัญญาณ (dB) 

10 เมตร 20 เมตร 30 เมตร 40 เมตร 50 เมตร 60 เมตร 70 เมตร 80 เมตร 

1 -50 -54 -50 -76 -60 -70 -70 -80 

2 -60 -55 -50 -60 -70 -77 -70 -78 

3 -50 -57 -50 -60 -50 -60 -60 -76 

4 -59 -56 -60 -60 -60 -70 -70 -72 

5 -50 -55 -50 -60 -66 -70 -70 -69 

6 -50 -54 -60 -60 -70 -70 -70 -60 

7 -50 -50 -60 -60 -73 -60 -70 -74 

8 -50 -50 -50 -60 -76 -70 -70 -78 

9 -50 -50 -60 -60 -70 -70 -70 -70 

10 -50 -50 -60 -60 -70 -70 -70 -77 

คาเฉลี่ย -51.9 -53.1 -55 -61.6 -66.5 -68.7 -69 -73.4 
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รูปท่ี 4.20  กราฟแสดงคาเฉล่ียของความแรงสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ แตละระยะทางทําการ

ทดลองจํานวน 10 ครั้ง (พ้ืนท่ีโลง) 

 

ในการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมี การควบคุมในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวางเม่ือความแรงของสัญญาณถึง -80dB ระยะทางสูงสุดเม่ือทําการวัดจะอยูท่ีประมาณ 40 เมตร 

ซ่ึงผลการทดลองและกราฟแสดงคาเฉล่ียตางๆแสดงไดดังตารางท่ี 4.2 และรูปท่ี 4.21 
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ตารางท่ี 4.2  ผลการทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ ในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวาง 

 

จํานวนคร้ัง 
ระยะทาง/ความแรงของสัญญาณ (dB) 

10 เมตร 20 เมตร 30 เมตร 40 เมตร 

1 -60 -80 -82 -80 

2 -60 -77 -80 -77 

3 -50 -73 -77 -78 

4 -53 -70 -77 -91 

5 -60 -75 -82 -86 

6 -68 -77 -80 -82 

7 -60 -75 -75 -75 

8 -64 -75 -69 -84 

9 -50 -77 -77 -80 

10 -60 -77 -78 -77 

คาเฉล่ีย -58.5 -75.6 -77.7 -81 
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รูปท่ี 4.21  กราฟแสดงคาเฉล่ียของความแรงสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ แตละระยะทางทําการ

ทดลองจํานวน 10 ครั้ง (พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง) 

 

4.4.2  การทดลองการกลับเขาสูรศัมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง 

การทดลองการทํางานของรถเข็นเม่ือคาความแรงของสัญญาณถึง -80 dB แสดงไดตาม 

ตารางท่ี 4.3 
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ตารางท่ี 4.3  ผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง 

 

ครั้งท่ี 
ระยะทาง 

(เมตร) 

การทํางานของรถเข็น คาความแรงของสัญญาณเม่ือ

รถเข็นวิ่งกลับ (dB) ทํางาน ไมทํางาน 

1 95 √  -77 

2 93 √  -76 

3 90 √  -75 

4 92 √  -72 

5 90 √  -70 

6 92 √  -73 

7 93 √  -75 

8 92 √  -74 

9 88 √  -75 

10 90 √  -74 

คาเฉลี่ย 91.5 100%  -74.1 

 

จากผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบ คุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง คาเฉล่ียของ

ระยะทางท่ีรถเข็นทํางานเม่ือคาความแรงของสัญญาณอยูในเกณฑท่ีกําหนดจะอยูท่ีระยะ 91.5 เมตร 

และคาความแรงของสัญญาณเฉล่ียเม่ือรถเข็นกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมจะอยูท่ี -74.1 dB 

4.4.3  การทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

ในการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวางนั้น ความแรงของสัญญาณชวงท่ีมีการทดลองคอนขางมีการสวิง เนื่องจากมีนักศึกษาเดินไปมา

บอย ซ่ึงผลการทดลองแสดงไดตามตารางท่ี 4.4 

 

 

 

 

 

 

 

DPU



73 
 
 

ตารางท่ี 4.4  ผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

 

ครั้งท่ี 
ระยะทาง 

(เมตร) 

การทํางานของรถเข็น คาความแรงของสัญญาณเม่ือ

รถเข็นวิ่งกลับ (dB) ทํางาน ไมทํางาน 

1 20 √  -72 

2 22 √  -74 

3 25 √  -73 

4 30 √  -78 

5 31 √  -78 

6 40 √  -77 

7 42 √  -75 

8 45 √  -77 

9 38 √  -73 

10 40 √  -77 

คาเฉลี่ย 33.3 100%  -75.4 

 

จากการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมท้ังพ้ืนท่ีโลงและ

พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวางสามารถท่ีจะเปรียบเทียบผลการทดลองไดตามตารางท่ี 4.5 

 

ตารางท่ี 4.5  ตารางเปรียบเ ทียบผลการทดลองพ้ืนท่ีโลงและพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง  (ทําการทดลอง

จํานวน 10 ครั้ง) 

 

สถานที่ทดลอง 
ระยะทาง

เฉลี่ย 

SD 

(ระยะทาง) 

% 

ความสําเร็จ 

กลับมาแลวเจอสัญญาณ 

(dB) 

1. พ้ืนท่ีโลง 91.5 m. 2.014 100% -74.1 

2. พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวาง 
33.3 m. 8.907 100% -75.4 
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จากผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ี ท่ีมีส่ิงกีดขวาง

คาเฉล่ียของระยะทางท่ีรถเข็นทํางานเม่ือคาความแรงของสัญญาณอยูในเกณฑท่ีกําหนดจะอยูท่ี

ระยะ 33.3 เมตร และคาความแรงของสัญญาณเฉล่ียเม่ือรถเข็นกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมจะอยูท่ี 

 -75.4 dB 

  

4.5   การทดลองใชงานวิจัยจริง โดยผูที่ทําการจําลองความพิการทางสายตาและผูสูงอายุ 

กลุมผูพิการและผูสูงอายุท่ีทําการทดลองใชงานระบบ ควบคุมและตรวจสอบสถานะผู

นั่งรถเข็น ไฟฟาแบบไรสาย  สําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ  ในครั้งนี้ เปนกลุมผูพิการและ

ผูสูงอายุภายในหมูบานพฤกษา B ต.คลองสาม อ .คลองหลวง จ .ปทุมธานี โดยผูวิจัยไดทําการแบง

การทดลองออกเปน 2 กลุมคือ กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 

คน และกลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยผูพิการจํานวน 5 คน 

4.5.1 กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 คน 

ผลจากการทดลองใชงานและการสํารวจความพึงพอใจของผูสูงอายุจํานวน 5 คน อายุ

อยูในชวงระหวาง 55-80 ป หลังจากท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา สรุปโดยภาพรวม

ของระบบท้ังหมดใหคะแนนอยูในระดับดี รูปท่ี 4.22 คือผูสูงอายุ 1 ใน 5 คนท่ีทดลองใชงานระบบ

รถเข็นไฟฟา 

 

 
 

รูปท่ี 4.22  ผูสูงอายุ 1 ใน 5 คนท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา 
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ผลการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 คน 

จากการทดลองใชงานจริงของผูสูงอายุจํานวน 5 คนสามารถสรุปผลความคิดเห็นหลัง

การใชงานไดตารางท่ี 4.6 

 

ตารางท่ี 4.6  ความคิดเห็นของผูสูงอายุหลังจากไดทดลองใชงานรถเข็นไฟฟา 

 

ลําดับ หัวขอ 
นอย

ท่ีสุด 
นอย 

ปาน

กลาง 
มาก 

มาก

ท่ีสุด 

คะแนน

เฉล่ีย 

1 

ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการ

ควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสม

หรือไม   

   

5 คน  4 

2 
ถาทานตองการท่ีจะเคลื่อนยายรถเข็นทาน

คิดวามีความสะดวกไหม 

  
4 คน 1 คน  3.2 

3 
ทานคิดวาความเร็วในการเคลื่อนท่ีของ

รถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม 

   
5 คน  4 

4 
ทานคิดวาการตอบสนองตอการสั่งการ

เคลื่อนท่ีของรถเข็นเปนอยางไรบาง   

   
5 คน  4 

5 
ทานคิดวาการใช งานแบบขับเคลื่อน

อัตโนมัติของรถเข็นเปนอยางไรบาง    

   
5 คน  4 

6 

ทานคิดวาอุปกรณตรวจสอบสถานะผูสูงอายุ

ตางๆท่ีติดต้ังบนรถเข็นมีความเหมาะสม

หรือไม   

   

4 คน 1 คน 4.2 

7 
ทานคิดวารถเข็นคันนี้มีประโยชนกับการใช

ชีวิตประจําวันของทานหรือไม 

   
5 คน  4 

8 
หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานรถเข็นนี้แลว 

ทานอยากมีไวใชงานหรือไม 

 
3 คน 2 คน   2.4 

*  หมายเหตุ นอยท่ีสุด  = 1  คะแนน 

นอย  = 2  คะแนน 

ปานกลาง = 3  คะแนน 

มาก  = 4  คะแนน 

มากท่ีสุด  = 5  คะแนน 
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4.5.2  กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยการจําลอง ความพิการทางสายตา

จํานวน 5 คน 

ผลจากการทดลองใชงานและการสํารวจความพึงพอใจของผูท่ีทําการจําลองความพิการ

ทางสายตาจํานวน 5 คน อายุอยูในชวงระหวาง 25-50 ป หลังจากท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบไม

เทานําทาง สรุปโดยภาพรวมของระบบท้ังหมดใหคะแนนอยูในระดับดี รูปท่ี 4.23 คือผูท่ีทําการ

จําลองความพิการทางสายตา 1 ใน 5 คนท่ีทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 

 

 
 

รูปท่ี 4.23  ผูจําลองความพิการทางสายตา 1 ใน 5 คนท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 

 

ผลการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยผูจําลองความพิการทางสายตา จํานวน 5 

คน 

จากการทดลองใชงา นจริงของผูจําลองความพิการทางสายตาจํานวน 5 คนสามารถ

สรุปผลความคิดเห็นหลังการใชงานไดตารางท่ี 4.7 
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ตารางท่ี 4.7  ความคิดเห็นของผูจําลองความพิการทางสายตาหลังจากไดทดลองใชงานระบบไมเทา

นําทาง 

 

ลําดับ หัวขอ 
นอย

ที่สุด 
นอย 

ปาน

กลาง 
มาก 

มาก

ที่สุด 

คะแนน

เฉล่ีย 

1 
ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของไมเทามี

ความเหมาะสมหรือไม   

   
5 คน  4 

2 
ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการ

ตรวจเจอสิ่งกีดขวางเปนอยางไรบาง   

   
2 คน 3 คน 4.6 

3 

ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มี

ประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของ

ทานหรือไม 

   

5 คน  4 

4 
หลงัจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไม

เทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม 

   
5 คน  4 

  * หมายเหตุ นอยท่ีสุด  = 1  คะแนน 

นอย  = 2  คะแนน 

ปานกลาง = 3  คะแนน 

มาก  = 4  คะแนน 

มากท่ีสุด  = 5  คะแนน 
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บทท่ี 5 

สรุปผลการวิจัยและขอเสนอแนะ 

 

งานวิจัยนี้ไดทําการพัฒนาระบบท้ังหมด 3 สวน คือพั ฒนาระบบไมเทานําทาง ระบบ

รถเข็น และระบบ Server โดยในสวนของระบบไมเทานําทางไดทําการติดตั้งระบบ Sensor 

Ultrasonic และมอเตอรส่ัน ในสวนระบบรถเข็นไดทําการพัฒนาเปนรถเข็นไฟฟาสามารถเคล่ือนท่ี

ไดท้ังแบบ Auto และ Manual ติดตั้งระบบแจงเตือนแบตเตอรี่และสัญญาณฉุกเฉิน และสวนสุดทาย

คือระบบ Server พัฒนา การควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นในระยะไกล และการทดสอบระบบ 

Sensor ในการตรวจวัดสถานะตางๆ ของผูพิการหรือผูสูงอายุไดแก การตรวจวัดควา มดัน อุณหภูมิ

รางกาย และสัญญาณชีพจร  

 

5.1 วิเคราะหผลการทดลอง 

5.1.1  ระบบท่ีไดทําการออกแบบไวจากการทดลอง สามารถวิเคราะหและสรุปไดดังนี้ 

1)  ประสิทธิภาพการทํางานของระบบเม่ือเทียบกับตนทุนท่ีใชในการพัฒนาระบบถือวามี

ความเหมาะสม 

2)  แบตเตอรี่ท่ีใชในระบบมีท้ังหมด 3 ลูก โดยจะแบงออกเปน 2 ลูกจะตอกันแบบขนาน

เพ่ือใชเล้ียงมอเตอรในการขับเคล่ือนลอซายและลอขวาของรถเข็น สวนอีก 1 ลูก จะใชในการเล้ียง

อุปกรณสวนท่ีเหลือไดแก กลองไอพี access point ไมโครคอนโทรลเลอร และอุปกรณ sensor ตางๆ 

จากผลการทดลองการใชพลังงานท้ังหมดของระบบส ามารถท่ีจะใชงานไดนานแบบตอเนื่อง

ประมาณ 10 ชม. ตอการชารจแบตเตอรี่ 1 ครั้ง ซ่ึงถาเทียบกับการใชงานระบบจริงแลวผูใชงานคง

ไมไดใชงานระบบแบบตอเนื่องตลอดเวลา จึงจะสงผลใหระยะเวลาในการใชงานระบบโดยรวมมี

จํานวนช่ัวโมงท่ีเพ่ิมมากขึ้น 

3)  จากผลการทดลองระบบไมเทานําทางระยะการส่ันเตือนเม่ือ sensor ตรวจจับวัตถุเจอ

จะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร ซ่ึงเปนระยะการตรวจจับวัตถุเจอท่ีผูใชงานระบบสามารถท่ีจะหลบวัตถุท่ี

ตรวจจับเจอไดทันในกรณีท่ีวัตถุท่ีตรวจจับเจอนั้นอยูนิ่งกับท่ี แตในกรณีท่ีวัตถุท่ีตรวจจับเจอนั้นมี

การเคล่ือนท่ีดวยความเร็วเขาหาตัวผูใชงานระบบอาจจะหลบวัตถุนั้นไมทัน และดวยตําแหนงใน

การติดตั้งอุปกรณตรวจจับท่ีมีอยูหลายระดับทําใหประสิทธิภาพในการตรวจจับวัตถุเจอมีความ

แมนยําสูง 
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4)  จากผลการทดลองการเช่ือมตอสัญญาณระหวางระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็น

ไฟฟา (สถานการณขับเคล่ือนแบบอัตโนมัต)ิ ท่ีระยะของการตรวจจับวัตถุเจอจะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร 

เม่ือ sensor ตรวจจับวัตถุเจอไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังใหรถเข็นทําการหลบวัตถุท่ีตรวจจับเจอ 

ซ่ึงรถเข็นจะหลบไปทางซาย หรือขวานั้น ก็ขึ้นอยูกับวา sensor ตัวฝงซายหรือตัวฝงขวาตัวไหน

ตรวจเจ อวัตถุกอน ซ่ึงถา sensor ตัวฝงซายตรวจเจอวัตถุกอน ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังให

มอเตอรตัวฝงซายทํางานเพ่ือหลบวัตถุไปทางดานขวา และถา sensor ตัวฝงขวาตรวจเจอวัตถุกอน

ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังใหมอเตอรตัวฝงขวาทํางานเพ่ือหลบวัตถุไปทางดานซาย 

5)  การทดลองการรับ-สงสัญญาณตางๆ  ระหวางรถเข็นไฟฟากับเครื่องคอมพิวเตอรแม

ขาย (Server) ประสิทธิภาพในการรับ – สงสัญญาณตางๆ ไมวาจะเปนสัญญาณภาพจากกลองไอพี 

สัญญาณสถานะตางๆ ของผูพิการหรือผูสูงอายุ ระยะท่ีระบบสามารถทํางานไดเต็มประสิทธิภาพใน

พ้ืนท่ีโลงจะอยูท่ีร ะยะเฉล่ียไมเกิน 91.5 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 91.5 เมตรขึ้นไป ระบบจะไม

สามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณตางๆ  ไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการเช่ือมตอสัญญาณจาก server 

สวนการทํางานในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวางจะอยูท่ีระยะทางเฉล่ียไมเกิน 33.3 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 

33.3 เมตรขึ้นไป ระบบจะไมสามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณตางๆ  ไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการ

เช่ือมตอสัญญาณจาก server 

5.1.2  จากการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟาจริงโดยผูสูงอายุ และไดทําการสํารวจความ

คิดเห็นหลังจากการทดลองใชงานนั้น ผูสูงอายุสวนใหญใหคะแนนในระดับดี แตไมอยาก มีไวใช

งาน โดยใหเหตุผลวา ตองการท่ีจะใชวิธีการเดิน ซ่ึงเปนการออกกําลังกายอยางหนึ่งมากกวาท่ีจะใช

รถเข็นไฟฟา และไมอยากส้ินเปลืองคาใชจายในครอบครัวเพ่ิม (ผูสูงอายุสวนใหญยังสามารถท่ีจะ

เดินไปไหนมาไหนไดอยู) 

5.1.3  จากการทดลองใชงานระบบไมเทานําทางจริงโดยผูท่ีทําการจําลองความพิการทางสายตา 

และไดทําการสํารวจความคิดเห็นหลังจากการทดลองใชงานระบบนั้น ผูท่ีทําการจําลองความพิการ

ทางสายตาสวนใหญใหคะแนนในระดับดี และอยากมีไวใชงาน โดยใหเหตุผลวาถาเขาเปนผูพิการ

ทางสายตาจริงๆ เขาคงจะไดประโยชนจากการใชงานระบบไมเทานําทางนี้ในการนําทางไปไหนมา

ไหนไดเปนอยางด ี
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5.2 สรุปผลการทดลอง 

5.2.1  สรุปผลการวิจัยตามการบรรลุวัตถุประสงค 

5.2.1.1  เพ่ือพัฒนาระบบสําหรับผูพิการหรือผูสูงอายุรวมถึงผูท่ีตองการใชรถเข็นให

สามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นดวยกานควบคุม (Joystick) ในการกําหนดทิศทางท่ีตองการ

ไดดวยตนเอง  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้งระบบไฟฟาใหกับรถเข็นและผูใชสามารถควบคุมทิศทางในการ

เคล่ือนท่ีไดดวย Joystick ท่ีติดตั้งไวบนรถเข็น  

5.2.1.2  เพ่ือพัฒนาไมเทานําทางใหสามารถนําทางผานส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนาเพ่ือใหผู

พิการทางสายตาสามารถรับทราบ โดยสงสัญญาณเตือนถึงส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนา  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้ง Sensor Ultrasonic ไวท้ังหมด 3 ระดับไดแก ท่ีหมวก ท่ีเส้ือบริเวณ

หนาอกท้ัง 2 ขาง และท่ีไมเทานําทาง เพ่ือตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับตาง  ๆกัน รวมท้ังยังไดทําการ

ติดตั้งมอเตอรส่ันไวบริเวณตําแหนงท่ี Sensor Ultrasonic ติดตั้งอยูดวยเพ่ือเปนการส่ันเตือนเม่ือ 

Sensor Ultrasonic ตรวจเจอส่ิงกีดขวางดวย  

5.2.1.3  เพ่ือเปนการทดสอบการควบคุมรถเข็นผานเครือขายไรสาย โดยสามารถบังคับ

ควบคุมรถเข็นใหเคล่ือนท่ี  

ผูวิจัยไ ดทําการออกแบบสวนเช่ือมตอกับผูใชงานแบบกราฟก (GUI) และเขียน

โปรแกรมในการรับ-สง รวมถึงการควบคุมรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย 

 5.2.1.4  เพ่ือทดสอบระบบการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็น และไมเทานําทางเพ่ือให

รถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีหลบส่ิงกีดขวางไดอยางอัตโนมัติ เม่ืออุปกรณ 2 อยางทํางานรวมกัน  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้งระบบการเช่ือมตอระหวางระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็น

ไฟฟาผานเขาดวยกันโดยใชสาย Serial เพ่ือใหรถเข็นไฟฟาและไมเทานําทางทํางานรวมกัน 

 5.2.1.5   เพ่ือพัฒนาระบบปองกันการควบคุมรถเข็นหลุดออกนอกรัศมีการควบคุม 

ผูวิจัยไดเลือกใชวิธีการเขียนโปรแกรมทางฝง Server เพ่ือเช็คความแรงของสัญญาณ

จากตัว Access Point ท่ีติดตั้งบนรถเข็น แลวทําการกําหนดคาความแรงของสัญญาณท่ี  -80dB ถา

โปรแกรมทางฝง Server เช็คไดวาความแรงของสัญญาณท่ีวัดไดนั้นเกิน -80dB โปรแกรมทาง ฝง 

Server จะส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับเขามาสูรัศมีการควบคุม 

5.2.2  สรุปผลการทดลองตามขอบเขตของงานวิจัยท้ังสวน hardware และ software 

สรุปผลการวิจัยตามขอบเขตของงานวิจัยท่ีไดกําหนดไว จากการทดสอบตามขอบเขต

ของระบบ ระบบสามารถทํางานไดตามขอบเขตท่ีกําหนดไวทุกขอ โดยมีผลการทดสอบตาม

ขอบเขตสรุปไดตามตารางท่ี 5.1 
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ตารางท่ี 5.1 สรุปผลการทดสอบตามขอบเขตของงานวิจัย 

 

ขอบเขตของงานวิจัย 
ผลการทดสอบ 

ทําได ทําไมได 

1. ใชกานควบคุม (joy stick) ในการบังคับการเคล่ือนท่ี √  

2. สงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุระหวางรถเข็น

กับ server โดยใชเครือขายไรสาย 
√ 

 

3. สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีมาแสดงท่ีคอมพิวเตอร

เซิรฟเวอร 
√ 

 

4. แสดงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุท่ีรับมาจาก

รถเข็น  
√ 

 

5. ส่ังการควบคุมการขับเคล่ือนรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย √  

6. สามารถใหรถเข็นเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัต ิ √  

7. สามารถปองกันการควบคุมรถเข็นออกนอกรัศมีการควบคุม √  

 

5.3  ขอจํากัดของระบบ 

5.3.1  ระบบนี้สามารถทํางานไดอยางเต็มประสิทธิภาพในสภาวะแวดลอมท่ีโลงเทานั้น 

5.3.2  ตัว Access point ท่ีติดตั้งบนรถเข็นกินกระแสไฟคอนขางเยอะทําให มีระยะเวลาท่ีจะใช

งานระบบไดนอยลง 

5.3.3  เม่ือผูควบคุมเปล่ียนโหมดการควบคุมเปนโหมดอัตโนมัติ (Auto) จากสวนติดตอกับผูใช

แบบกราฟก (GUI) แลว ท่ีฝงรถเข็นผูนั่งรถเข็นจะยังสามารถใช Joystrick ในการควบคุมการ

เคล่ือนท่ีของรถเข็นได(สวิตชเปล่ียนโหมดท่ีตัวรถเข็นอยูในตําแหนงขับเคล่ือนดวยมือ(Manual) แต

ถาผูนั่งรถเข็นกดปุมเพ่ือทําการเปล่ียนโหมดดวยตัวเองโดยการกดปุมท่ีตัวรถเข็นเปนโหมดการ

ควบคุมแบบขับเคล่ือนอัตโนมัติ (Auto) ทางฝง Server สวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) จะไม

สามารถควบคุมรถเข็นได 
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5.4  ขอเสนอแนะ 

5.4.1  สามารถพัฒนาตอในสวนของระบบการเคล่ือนท่ีของรถเข็นแบบรูจําเสนทาง  ในการ

เคล่ือนท่ีดวยตัวเองโดยอัตโนมัติ 

5.4.2  ระบบควรมีการใชงานท่ีไมซับซอน 

5.4.3  การออกแบบตัวรถเข็นไฟฟาท่ีมีรูปลักษณท่ีทันสมัย 

5.4.4  การเลือกใช Access Point ควรคํานึงถึงระยะท่ีตองการควบคุมรถเข็น   

 

5.5  สรุป 

จากผลการทดลองระบบควบคุมและตรวจสอบสถานะผูนั่งรถเข็นแบบไรสาย สําหรับ

ชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ โดยเปนการนําเอาระบบสองอยางนั่นก็คือ ระบบรถเข็นไฟฟา และ

ระบบไมเทานําทางมาประยุกตเช่ือมตอกันเพ่ือใหท้ังสองระบบทํา งานรวมกัน  ซ่ึงจากผลการ

ทดลองการควบคุมการเคล่ือนท่ีท้ังแบบ Manual และแบบ Auto ก็สามารถทําไดตามขอบเขตท่ี

กําหนด  และยังสามารถท่ีจะปองกันการควบคุมรถเข็นไมใหออกนอกรัศมีการควบคุมไดดวย 

นอกจากนี้แลวจากผลการทดลองใชงานวิจัยจริงโดยผูสูงอายุและผูท่ีทําการจําลองค วามพิการทาง

สายตา ผลสํารวจความพึงพอใจหลังจากการทดลองใชงานวิจัยปรากฏวาคะแนนเฉล่ียท่ีไดอยูใน

เกณฑดี 
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ภาคผนวก ก 

แบบสอบถามความคิดเห็นเกี่ยวกับไมเทานําทางสําหรับชวยเหลือผูพิการทางสายตา 
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แบบสอบถาม 

 
มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 

แบบสอบถามนี้เปนสวนหนึ่งของการวิจัยและศึกษาในระดับปริญญาโท หลักสูตร

วิศวกรรมศาส ตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอรและโทรคมนาคม  คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ทางผูจัดทําขอขอบพระคุณผูตอบแบบสอบถามทุก

ทานท่ีกรุณาสละเวลาอันมีคา ในการใหขอมูลอันเปนประโยชนตอการทําวิจัยและการศึกษาในครั้ง

นี้ 

แบบสอบถามนี้จัดทําขึ้นเพ่ือสอบถาม   เรื่อง ความคิดเห็นเกี่ยวกับการใชงานรถเข็นไฟฟา

ขับเคล่ือนอัตโนมัติเนื่องจากในการทําวิจัยครั้งนี้มีกลุมเปาหมาย 2 กลุม คือผูสูงอายุ และผูพิการ 

เพ่ือใหไดขอมูลท่ีเหมาะสมและนําไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ จึงขอความอนุเคราะหทาน ได

ชวยอนุเคราะหสละเวลาอันมีคาของทานตอบแบบสอบถามชุดนี้ 

 ขอมูลจากคําตอบท่ีไดจากทานจะไมมีการเปดเผยตอสาธารณะ  โดยผูวิจัยจะนําขอมูลท่ีได

สรุปในภาพรวมเพ่ืองานทางวิชาการเทานั้น 

 

สวนที่ 1 : ขอมูลทั่วไป 

คําช้ีแจง โปรดทําเครื่องหมาย    ลงในชอง        หรือ เติมขอความลงในชองวาง ท่ีตรงกับความเปนจริงมาก

ท่ีสุด 

1. เพศ          1) ชาย                     2) หญิง  

2. อายุ          1) ตํ่ากวา 20 ป        2) 21-50 ป          3) 51-60 ป   

                    4) 61-70 ป              5) 71 ปข้ึนไป  

3. สถานภาพ        1) โสด         2) สมรส         3) หมายหรือหยาราง 

4. ระดับการศึกษา 

     1) ตํ่ากวามัธยมศึกษา             2) มัธยมศึกษาตอนตน      3) มัธยมปลาย/ปวช. 

     4) อนุปริญญา/ปวส.             5) ปริญญาตรี                    6) ปริญญาโท 

     7) ปริญญาเอก  

5. อาชีพ  

                   นักเรียน / นักศึกษา   พนักงานบริษัท / ธุรกิจสวนตัว  

                   รับราชการ / รัฐวิสาหกิจ                  แมบาน/พอบาน 

      เกษียณอายุ               

                   อื่นๆ  โปรดระบุ............................................................................................................................ 
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6.  ทานมีความผิดปกติในอวัยวะสวนใดของรางกาย    1) ไมมี  2) มี  โปรดระบุ…………………. 

 

สวนที่ 2 : ความคิดเห็นเก่ียวกับเคร่ืองมือหรืออุปกรณในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุ 

คําช้ีแจง กรุณาตอบคําถามท่ีตรงกับความคิดเห็นของทานมากท่ีสุด  

1. ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

2. ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

3. หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

4. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีอยากไดทานอยากได  ท่ีมีความสามารถอะไรบาง 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

5. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีตองการ  ทานคิดวาเปนท่ีตองการสําหรับคนหมูมากหรือไม 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

6. ทานคิดวาราคาของอุปกรณช้ินนี้  ควรจะมีราคาประมาณเทาไหร  

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

สวนที่ 3 : ความคิดเห็นเก่ียวกับระบบไมเทานําทางสําหรับชวยเหลือผูพิการหลังจากที่ ทานไดทดลองใชงาน 

1. ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของไมเทามีความเหมาะสมหรือไม  อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย             3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

2. ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการตรวจเจอสิ่งกีดขวางเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงจุดใด 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย             3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

3. ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 
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4. หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไมเทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคาประมาณ

เทาไหร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก               5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

5. ทานคิดวาจุดเดนของไมเทานําทางช้ินนี้คืออะไร 

…………………………………………………………………………………………………………… 

6. หลังจากท่ีทานไดทําการทดลองใชงานไมเทานําทางช้ินนี้แลวทานมีความรูสึกอยางไร 

…………………………………………………………………………………………………………… 

7. ขอเสนอแนะเพิ่มเติม 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………… 

 

***ขอขอบคุณท่ีทานไดสละเวลาและใหความรวมมือในการทําแบบสอบถามนี้*** 
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ภาคผนวก  ข 

แบบสอบถามความคิดเห็นเกี่ยวกับรถเข็นไฟฟาขับเคลื่อนอัตโนมัติสําหรับชวยเหลือผูสูงอายุ 
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แบบสอบถาม 

 
มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 

แบบสอบถาม นี้เปนสวนหนึ่งของการวิจัยและศึกษาในระดับปริญญาโท หลักสูตร

วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอรและโทรคมนาคม  คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ทางผูจัดทําขอขอบพระคุณผูตอบแบบสอบถามทุก

ทานท่ีกรุณาสละเวลาอันมีคา ในการใหขอมูลอันเปนประโยชนตอการทําวิจัยและการศึกษาในครั้ง

นี้ 

แบบสอบถามนี้จัดทําขึ้นเพ่ือสอบถาม   เรื่อง ความคิดเห็นเกี่ยวกับการใชงานรถเข็นไฟฟา

ขับเคล่ือนอัตโนมัติเนื่องจากในการทําวิจัยครั้งนี้มีกลุมเปาหมาย 2 กลุม คือผูสูงอายุ และผูพิการ 

เพ่ือใหไดขอมูลท่ีเหมาะสมและนําไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ จึงขอความอนุเคราะหทาน ได

ชวยอนุเคราะหสละเวลาอันมีคาของทานตอบแบบสอบถามชุดนี้ 

 ขอมูลจากคําตอบท่ีไดจากทานจะไมมีการเปดเผยตอสาธารณะ  โดยผูวิจัยจะนําขอมูลท่ีได

สรุปในภาพรวมเพ่ืองานทางวิชาการเทานั้น 

 

สวนที่ 1: ขอมูลทั่วไป 

คําช้ีแจง โปรดทําเครื่องหมาย    ลงในชอง        หรือ เติมขอความลงในชองวาง ท่ีตรงกับความเปนจริงมาก

ท่ีสุด 

1. เพศ           1) ชาย                     2) หญิง  

2. อายุ           1) ตํ่ากวา 20 ป        2) 21-50 ป           3) 51-60 ป   

                     4) 61-70 ป              5) 71 ปข้ึนไป  

3. สถานภาพ         1) โสด         2) สมรส         3) หมายหรือหยาราง 

4. ระดับการศึกษา 

     1) ตํ่ากวามัธยมศึกษา           2) มัธยมศึกษาตอนตน                   3) มัธยมปลาย/ปวช. 

     4) อนุปริญญา/ปวส.            5) ปริญญาตรี                   6) ปริญญาโท 

     7) ปริญญาเอก  

5. อาชีพ  

                  รับราชการ / รัฐวิสาหกิจ                  แมบาน/พอบาน 

    เกษียณอายุ               

                   อื่นๆ  โปรดระบุ............................................................................................................................ 

6.  ทานมีความผิดปกติในอวัยวะสวนใดของรางกาย  1) ไมมี  2) มี  โปรดระบุ…………………. 
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สวนที่ 2 : ความคิดเห็นเก่ียวกับเคร่ืองมือหรืออุปกรณในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุ 

คําช้ีแจง กรุณาตอบคําถามท่ีตรงกับความคิดเห็นของทานมากท่ีสุด  

7. ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

8. ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

9. หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

10. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีอยากไดทานอยากได  ท่ีมีความสามารถอะไรบาง 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

11. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีตองการ  ทานคิดวาเปนท่ีตองการสําหรับคนหมูมากหรือไม 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

12. ทานคิดวาราคาของอุปกรณช้ินนี้  ควรจะมีราคาประมาณเทาไหร  

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

สวนที่ 3 : ความคิดเห็นเก่ียวกับรถเข็นไฟฟาขับเคล่ือนอั ตโนมัติหลังจากที่ทานไดทดลองใชงาน 

1. ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  ควรมี

ลักษณะอยางไรจึงจะสะดวกตอการใชงาน 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก           5) มากท่ีสุด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

2. ถาทานตองการท่ีจะเคลื่อนยายรถเข็นทานคิดวามีความสะดวกไหม เพราะอะไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 

3. ทานคิดวาการดูแลรถเข็นมีความยุงยากหรือไม  ควรมีลักษณะอยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………… 
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4. ทานคิดวาความเร็วในการเคลื่อนท่ีของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

5. ทานคิดวาการตอบสนองตอการสั่งการเคลื่อนท่ีของรถเข็นเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงในจุดไหนบาง 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

6. ทานคิดวาการใชงานแบบขับเคลื่อนอัตโนมัติของรถเข็นเปนอยางไรบาง   ควรปรับปรุงในจุดไหนบาง 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

7. ทานคิดวาอุปกรณตรวจสอบสถานะผูสูงอายุตางๆท่ีติดต้ังบนรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  ควรติดต้ัง

อยางไรจึงจะเหมาะสมและสะดวกตอการใชงาน 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

8. ทานคิดวารถเข็นคันนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก           5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 

9. หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานรถเข็นนี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคาประมาณ

เทาไหร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

.................................................................................................................................................................... 

10. ทานคิดวาขนาดของรถเข็นเล็กหรือใหญไปหรือไม 

…………………………………………………………………………………………………………… 

11. ทานคิดวาจุดเดนของรถเข็นคันนี้คืออะไร 

…………………………………………………………………………………………………………… 

12. หลังจากท่ีทานไดทําการทดลองใชงานรถเข็นคันนี้แลวทานมีความรูสึกอยางไร 

…………………………………………………………………………………………………………… 

13. ขอเสนอแนะเพิ่มเติม 

……………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………… 

 

***ขอขอบคุณท่ีทานไดสละเวลาและใหความรวมมือในการทําแบบสอบถามนี้*** 
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ภาคผนวก ค 

ผูสูงอายุที่ทดลองใชงานรถเข็นไฟฟา 
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ภาคผนวก ฆ 

ผูที่ทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยทําการจําลองความพิการทางสายตา 
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ภาคผนวก ง 

ผลการตอบคําถามบางสวน จากแบบสอบถามของผูสูงอายุที่ทําการทดลองใชงานระบบรถเข็น

ไฟฟา 
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• ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

- ผูสูงอายุสวนใหญจะรูจักไมเทานําทาง และรถเข็น 

• ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

- ผูสูงอายุสวนใหญจะมีปญหาในเรื่องของอาการปวดเม่ือยตามรางกาย 

• หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

- ผูสูงอายุสวนใหญไมอยากไดอุปกรณท่ีมาชวยอํานวยความสะดวก โดยใหเหตุผล

วายังสามารถท่ีจะชวยเหลือตัวเองไดอยู 

• ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  

ควรมีลักษณะอยางไรจึงจะสะดวกตอการใชงาน 

- ผูสูงอายุสวนใหญตอบวาเหมาะสมแลว 

• ถาทานตองการท่ีจะเคล่ือนยายรถเข็นทานคิดวามีความสะดวกไหม เพราะอะไร 

- ผูสูงอายุสวนใหญตอบวาไมคอยสะดวก เพราะวารถเข็นไมสามารถท่ีจะพับได 

• ทานคิดวาจุดเดนของรถเข็นคันนี้คืออะไร 

- สามารถควบคุมการทํางานไดหลายรูปแบบ 

- สามารถตรวจสอบสถานะของผูนั่งรถเข็น 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DPU



106 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก จ 

ผลการตอบคําถามบางสวน จากแบบสอบถามของผูที่ทําการจําลองความพิการทางสายตา เพ่ือ

ทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 
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• ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของระบบไมเทามีความเหมาะสมหรือไม  อยางไร 

- มีความเหมาะสม 

• ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการตรวจเจอส่ิงกีดขวางเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงจุด

ใด 

- การตอบสนองตอการตรวจเจอส่ิงกีดขวางดีมาก แตอุปกรณตรวจจับท่ีติดตั้ง

บริเวณเส้ือกั๊กนั้นอยูใกลกันเกินไปทําใหอาจจะเกิดปญหาตรวจจับส่ิงกีดขวางได

ไมแนนอนระหวางส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานซายหรือดานขวา 

• ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

- มีประโยชนสําหรับชวยนําทางในการเดินทางไปไหนมาไหน 

• หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไมเทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคา

ประมาณเทาไหร 

- สวนใหญตอบวาไมอยากมีไวใชงาน 

• ทานคิดวาจุดเดนของระบบไมเทานําทางช้ินนี้คืออะไร 

- สามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางไดหลายระดับ 

- สามารถส่ันเตือนเม่ือตรวจพบส่ิงกีดขวางไดอยางแมนยํา 
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บรรณานุกรม 

 

ภาษาไทย 

 

รายงานการวิจัย 
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