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บทคัดยอ 

 

งานวิจัยนี้ไดทําการศึกษาและพัฒนาระบบสําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ โดยทํา

การออกแบบและพัฒนาไมเทานําทางและรถเข็นใหสามารถใชงานไดสะดวกยิ่งขึ้น โดยการนําเอา

อุปกรณตรวจจับวัตถุ (Sensor) และมอเตอรส่ันติดตั้งลงบนระบบไมเทานําทางซ่ึงไดแก หมวก เ ส้ือ

กั๊กและไมเทา รวมท้ังดัดแปลงรถเข็นเพ่ือใหรถเข็นสามารถขับเคล่ือนไดดวยระบบมอเตอรไฟฟา 

นอกจากนั้นยังมีการนําเอาระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็นไฟฟามาเช่ือมตอกันเพ่ือใหทํางาน

รวมกันเปนการเพ่ิมประสิทธิภาพของการใหความชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ   

จากผลการทดลองระบบสามารถทํางานไดตามท่ีไดออกแบบไว โดยจะเคล่ือนท่ีหลบ

หลีกส่ิงกีดขวางแบบอัตโนมัติ และกลับมาในทิศทางเดิมไดอยางถูกตอง  สามารถส่ังการใหรถเข็น

เคล่ือนท่ีไดดวย Joystrick มีสวนแสดงผลตางๆท่ีฝง Server ดวยการออกแบบสวนติดตอกับผูใช

แบบกราฟก  (GUI) ไมวาจะเปนสัญญาณภา พจากกลองไอพีท่ีติดตั้งบนรถเข็น  สัญญาณอุณหภูมิ

รางกายของผูนั่งรถเข็น สัญญาณชีพจรของผูนั่งรถเข็น สัญญาณแจงเตือนอุณหภูมิร างกายของผูนั่ง

รถเข็นเกินกําหนด สัญญาณแจงเตือนเม่ือผูนั่งรถเข็นกดปุมขอความชวยเหลือ และระบบยังสามารถ

ท่ีจะปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมไดอีกดวย 
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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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บทท่ี 1 

บทนํา 

 

1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

 จากแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแหงชาติฉบับท่ี 8 (พ.ศ.2540-2544) และแผนพัฒนา

เศรษฐกิจและสังคมแหงชาติ ฉบับท่ี 10 (พ.ศ. 2550 - 2554) มีสาระสําคัญคือเพ่ือเสริมสรางศักยภาพ

ของคนทุกคนท้ังในดาน รางกาย จิตใจ  และสติปญญา ใหมีสุขภาพ พลาน ามัยแข็งแรงมีความรู 

ความสามารถและทักษะในการประกอบอาชีพ และสามารถปรับตัว ใหทันตอกระแสการเปล่ียน  

แปลงท้ังในดาน เศรษฐกิจ สังคมและการปกครอง ซ่ึงถือวาคนเปนทรัพยากรท่ีมีคุณคาและสามารถ

พัฒนาความรูความสามารถอยางไมหยุดยั้ง ท้ังนี้เพราะคนเปนกําลังสําคัญในการพั ฒนาประเทศใน

ทุกๆ ดาน แตในทุก สังคมมิไดมีบุคคลท่ีมีความรู ความสามารถเทาเทียมกันท้ังหมด ยังมีบุคคล

ประเภทหนึ่ง ซ่ึงมีความผิดปกติหรือความบกพรองทางดานรางกาย ทางสติปญญาหรือทางจิตใจ ทํา

ใหเปนอุปสรรค ในการดํารงชีวิต การประกอบ อาชีพและการได มีสวนรวมในกิจกรรมตางๆ ของ

สังคม ซ่ึงเราเรียกบุคคล เหลานี้วาคนพิการ  

คนพิการ หรือ  บุคคลทุพพลภาพ หมายความวา บุคคลซ่ึงมีความสามารถถูกจํากัดใ ห

ปฏิบัติกิจกรรมในชีวิตประจําวันและการมีสวนรวมทางสังคมไดโดยวิธีการท่ัวไป เนื่องจากมีความ

บกพรองทางการมองเห็ น การไ ดยิน  การเคล่ือนไหว การส่ือสาร จิตใจ อารมณ พฤติกรรม สติ  

ปญญาและการเรียนรู และมีความตองการจําเปนพิเศษดานตางๆ เพ่ือใหสามารถดําเนินชีวิตและมี

สวนรวมในสังคมไดอยางบุคคลท่ัวไป0

1  

จากสรุปสาระสําคัญของคณะรัฐมนตรีรับทราบตามท่ีกระทรวงเทคโนโลยีสารสนเทศ

และการส่ือสาร เรื่องสถิติสําคัญผูสูงอายุไทย 2550  โครงสรางประชากรไทย พบวา ประชากรวัย

สูงอายุ 60 ปขึ้นไป มีแนวโนมเพ่ิมมากขึ้น  ประเทศไทยมีประชากรสูงอายุประมาณ 7.1 ลานคน 

แบงออกเปน 3 กลุม คือ กลุมอายุ 60-69 ป รอยละ 58.8 กลุมอายุ 70-79 ป รอยละ 31.7 และกลุมอายุ 

80 ปขึ้นไป รอยละ 9.51

2  

 

 

                                                
1 พระราชบัญญัติสงเสริมและพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ (2550). คนพิการ. 
2 กระทรวงเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร. (2550). สถิติสําคัญผูสูงอายุไทย.    

DPU



2 

ผลการสํารวจของสํานักงานสถิติแหงชาติ สํารวจคนพิการเม่ือป 2550 พบวา มีคนพิการ

จํานวนประมาณ 1,871,860 คน หรือคิดเปนรอยละ 2.9 ของประชากรท้ังหมด จํานวน 65,566,359 

คน โดยเพศหญิงมีสัดสวนท่ีสูงกวาเพศชายเล็กนอย คือ รอยละ 3.0 และรอยละ 2.7 ตามลําดับ  

จากผลงานเรื่องการพัฒนารถเข็นไฟฟาสําหรับคนพิการ2

3 พบวาการควบคุมทิศทางการ

เคล่ือนท่ีจะใชคันบังคับ  (Joystick) เปนอุปกรณ  ควบคุมท้ังทิศทางและความเร็วของรถเข็นไฟฟา  

เพียงอยางเดียวไมสามารถควบคุมจากระยะไกล หรือบอกสถานะของผูใชท่ีอยูบนรถเข็น 

 ผลงานจากไมเทาพูดไดสําหรับคนพิการทางสายตา 3

4  นําเทคโนโลยีตัวตรวจจับชนิด

จําแนกความถ่ีวิทยุ  (Radio Frequency Identification Device: RFID) มาใชเพ่ือบอกตําแหนงพิกัด

ของสถานท่ีใหทราบโดยทําการรับคาปายอิเล็กทรอนิกส RFID ฝงไวใตพ้ืนท่ีท่ีกําหนด  ซ่ึงเปน

ขอจํากัดเม่ือนําไปใชนอกสถานท่ีท่ีไมไดติดปายอิเล็กทรอนิกส RFID จากผลงานจากการวัดระยะ

จุดตอจุดเพ่ือใชกับไมเทาอิเล็กทรอนิกสชวยผูพิการทางการมองเห็น 4

5   เปนการใชเทคโนโลยี

อัลทราโซนิกสติดกับไมเทาในการวัดระยะเพ่ือแจงเตือนผูพิการในการหลบส่ิงกีดขวางในส วนลาง 

แตไมสามารถบอกส่ิงกีดขวางท่ีอยูสวนบน และกลางลําตัวได  

ดังนั้นผูวิจัยจึงตองการพัฒนาประสิทธิภาพของรถเข็นและไมเทานําทาง โดยการศึกษา

การควบคุมทิศทางและความเร็วของรถเข็นไฟฟาจากบนรถเข็นและจากระยะไกลดวยคอมพิวเตอร   

ติดอุปกรณตรวจจับสภาพแวดลอมและผู ใชรถเข็นท่ีจําเปน การแสดงผลสถานะของผูท่ีอยูบน

รถเข็น ศึกษาการใชคล่ืนอัลทราโซนิกสในการตรวจจับวัตถุและส่ิงกีดขวางเพ่ือนําทางผูใชในไมเทา 

การวิเคราะหสภาพแวดลอมและแจงเตือนผูใช  และศึกษาการนํารถเข็นไฟฟาและไมเทานําทางมา

ใชทํางานรวมกัน เพ่ือทําการเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางเองแบบอัตโนมัติ  

ดังนั้นเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพและศักยภาพในการดํารงชีวิตของผูพิการและผูสูงอายุ 

ผูวิจัยจึงไดตระหนักถึงความจําเปนท่ีจะตองมีการพัฒนาระบบโดยการออกแบบและเขียน ซอฟแวร

เพ่ือควบคุมและตรวจสอบอุปกรณบนรถเข็นเพ่ือชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุใหชวยเหลือตนเอง 

และเพ่ือลดคาใชจายในการจางผูดูแล ลดภาระสําหรับคนในครอบครัว ในขณะเดียวกันผูวิจัยได

จัดทําระบบเพ่ือใหทราบสถานะหรือขอมูลตางๆ ท่ีจําเปนของผูพิการและผูสูงอายุ เชน การเตนของ

หัวใจ การบาดเจ็บ การตองการความชวยเหลือของผูพิการหรือผูสูงอายุ และยังสามารถตรวจสอบ

สภาพแวดลอมไดโดยการดูผานกลอง ไอพี เพ่ือใหผูพิการและผูสูงอายุรูสึกวามีความปลอดภัยและ

เหมือนมีคนดูแลอยางใกลชิด หากเกิดเหตุการณตางๆ ท่ีตองการความชวยเหลือก็สามารถ มองเห็น

                                                
3 ปยะเดช วิรักขะโม และกฤษฎา ถิ่นหัวเตย. (2540).  การพัฒนารถเข็นไฟฟาสําหรับคนพิการ. 
4 จักรพันธุ ลออุทัย, นรินทร สุนทรพงษ และนิพนธ มุงออมกลาง. (2549).  ไมเทาพูดไดสําหรับคนพิการทางสายตา. 
5 ระบิน ปาล.ี (2549).  วัดระยะจุดตอจุดเพ่ือใชกับไมเทาอิเล็กทรอนิกสชวยผูพิการทางการมองเห็น. 
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ไดทันทวงที  ในสวนของไมเทานําทางจะทําการติดตั้งอุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีสามารถตรวจจับ

และเตือนเม่ือพบส่ิงกีดขวางและทําการวิเคราะหสภาพแวดลอมและแจงเตือนผูใชโดยการส่ัน หรือ

การใชเสียง เพ่ือใหผูใชงานไดทราบและสามารถหลบส่ิงกีดขวางไดถูกตอง ซ่ึงไมเทาขาว (อุปกรณ

ท่ีชวยนําทางคนตาบอดใหไปในสถานท่ีตาง ๆไดอยางอิสระและปลอดภัย ) ไมสามารถทําได เปน

การลดอุบัติเหตุและเพ่ิมความม่ันใจใหแกผูใชไดมากยิ่งขึ้น ท้ังนี้เม่ือนํารถเข็นไฟฟา และไมเทานํา

ทางมาใชงานรวมกัน ทําใหรถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางเองแบบอัตโนมัติ โดยท่ีอยู

ใชงานไมจําเปนตองบังคับทิศทางเอง ซ่ึงเปนการอํานวยความสะดวกในการดําเนินชีวิตในสังคมได

อยางมีประสิทธิภาพ 

 

1.2 วัตถุประสงค 

1. เพ่ือพัฒนาระบบสําหรับผูพิการหรือผูสูงอายุรวมถึงผูท่ีตองการใชรถเข็นใหสามารถควบคุม

การเคล่ือนท่ีของรถเข็นดวยกานควบคุม (Joystick) ในการกําหนดทิศทางท่ีตองการไดดวยตนเอง  

2. เพ่ือพัฒนาไมเทานําทางใหสามารถนําทางผานส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนาเพ่ือใหผูพิการทาง

สายตาสามารถรับทราบ โดยสงสัญญาณเตือนถึงส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนา 

3. เพ่ือเปนการทดสอบการควบคุมรถเข็นผานเครือขายไรสาย โดยสามารถบังคับควบคุมรถเข็น

ใหเคล่ือนท่ี  

4. เพ่ือทดสอบระบบการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง  เพ่ือใหรถเข็น

สามารถเคล่ือนท่ีหลบส่ิงกีดขวางไดอยางอัตโนมัติ เม่ืออุปกรณ 2 อยางทํางานรวมกัน 

5. เพ่ือพัฒนาระบบปองกันการควบคุมรถเข็นหลุดออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

1.3  ขอบเขต 

ขอบเขตการศึกษาในการวิจัยครั้งนี้  ผูศึกษาจะทําการศึกษา  ระบบควบคุมรถเข็น

อัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสู งอายุและตรวจสอบ  ศึกษา หลักการทํางานและการสง

ขอมูลภาพวิดีโอของกลองไอพีผานทางชองทางการส่ือสารแบบไรสาย  ออกแบบและเขียน

โปรแกรมควบคุมมอเตอรไฟฟาท่ีติดตั้งบนรถเข็น  พรอมท้ังทดสอบการเช่ือมตอสัญญาณระหวาง

รถเข็นกับไมเทานําทาง โดยการทํางานหลักๆ ของงานวิจัยมีดังนี้ 
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1. สวน Hardware  

1.1)  ใชกานควบคุม (Joy stick) ในการบังคับการเคล่ือนท่ี 

1.2)  สงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุระหวางรถเข็นกับ server โดยใชเครือขาย

ไรสาย  

1.3)  รถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีไดเองอัตโนมัติเม่ือนําระบบไมเทานําทางมาเช่ือมตอกับระบบ

รถเข็น 

1.4)  ในงานวิจัยนี้ใช Access Point ยี่หอ Dlink รุน DAP-1150 

2. สวน Software 

2.1) สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีมาแสดงท่ีคอมพิวเตอรเซิรฟเวอร  

2.2) แสดงสัญญาณสภาวะอุณหภูมิรางกาย สัญญาณชีพ  และอัตราการเตนของหัวใจของผู

พิการหรือผูสูงอายุท่ีรับมาจากรถเข็น  

2.3) ส่ังการควบคุมการขับเคล่ือนรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย 

2.4) สามารถใหรถเข็นเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ  

2.5) สามารถปองกันไมใหรถเข็นถูกควบคุมออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

1.4  ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

1. เพ่ืออํานวยความสะดวกในการเดิ นทางใหกับผูใชไดมากยิ่งขึ้น  อีกท้ังยังสามารถนํามา

ประยุกตใชงานในโรงพยาบาลได  

2.  เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการดูแลผูสูงอายุและผูพิการ  

3.  เม่ือผูพิการ ผูสูงอายุ และผูใชรถเข็น ตองการความชวยเหลือสามารถสงสัญญาณและขอมูล

เพ่ือขอความชวยเหลือได  

 

1.5  การทดสอบระบบ 

วิธีการทดสอบระบบจะทําการทดสอบการทํางานของระบบทุกสวนไดแก ทดสอบการ

ทํางานสวนของรถเข็น ทดสอบการทํางานสวนของไมเทานําทาง ทดสอบการทํางาน หมวกและเส้ือ

กั๊ก ทดสอบการทํางานสวนของ Server และทดสอบการทํางานรวมกันของอุปกรณทุกสวนเม่ือนํา

แตละระบบมาเช่ือมตอกัน  โดยจะทําการทดสอบการทํางานของระ บบ ณ คณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ซ่ึงจะแบงขั้นตอนการทดสอบระบบออกเปน 2 สวนหลักๆ ดังนี้ 
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1.  การเช่ือมตอสัญญาณและการทํางานรวมกันระหวางรถเข็นกับไมเทานําทาง โดยจะมีวิธีการ

ทดสอบดังนี ้

1.1)   การทํางานของระบบ ณ สภาพภูมิประเทศตางๆ เชน พ้ืนท่ีลาดชัน  พ้ืนท่ีขรุขระ  ถนน

คอนกรีต สนามหญา บริเวณท่ีมีและไมมีส่ิงกีดขวาง เปนตน 

1.2)   การทํางานของระบบ Sensor ท่ีระยะหางกับวัตถุในระยะและทิศทางตางๆ 

2.  การเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นกับ Server โดยจะมีวิธีการทดสอบดังนี้ 

การรับคาสัญญาณตางๆท่ีสงมาจากรถเข็นมาแสดงบนหน าจอฝง Server เชน คา

สัญญาณชีพจร คาอุณหภูมิรางกาย สัญญาณภาพจากกลองไอพี  สัญญาณแจงเตือนเม่ือผูพิการหรือ

ผูสูงอายุกดปุมขอความชวยเหลือ สัญญาณแจงเตือนเม่ืออุณหภูมิรางการของผูพิการหรือผูสูงอายุสูง

เกินปกติ เปนตน 

3.  ใหผูพิการและผูสูงอายุทดสอบใชงานระบบจริง และสํารวจความพึงพอใจโดย ทําแบบสอบ  

ถามสัมภาษณหลังจากผูพิการ และผูสูงอายุทดสอบใชงานระบบ 

4.  ทดลองระบบปองกันการถูกบังคับรถเข็นออกนอกรัศมีการควบคุม โดยจะทําการทดลองท้ัง

พ้ืนท่ีโลงและพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

 

1.6  วัสดุอุปกรณ 

1.  Hardware 

1.1) รถเข็น 

1.2) กลองไอพี 

1.3) คอมพิวเตอร Notebook 

1.4) Access point ยี่หอ Dlink รุน DAP-1150 

1.5) ไมเทานําทาง 

1.6) Sensor Ultrasonic 

1.7) Microcontroller AVR Atmega 128 bit 

1.8) มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

1.9) Sensor ตรวจวัดสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุ (Sensor วัดอุณหภูมิรางกาย Sensor วัด

สัญญาณชีพจรและ Sensor ตรวจวัดการหกลม) 

2.  Software 

2.1) Netbeans IDE 6.9 

2.2) ภาษา JAVA  
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1.7  แผนการดําเนินงาน 

 ในการดําเนินการวิจัยไดตั้งแผนดําเนินการดังตอไปนี้ 

 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดําเนินงาน 

 

 

รายการดําเนินงาน 

ระยะเวลา (เดือน) 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 

1. ศึกษาคนควาและรวบรวม

ขอมูล 

         

2. ออกแบบภาพรวมของระบบ          

3. เขียนโปรแกรมทดสอบการ

เช่ือมตอระหวางกลองไอพี กับ 

Server 

         

4. พัฒนารถเข็นไฟฟา          

5. เขียนโปรแกรมทดสอบการ

ควบคุมรถเข็นจาก server 

         

6. ทดสอบการรับ-สงสัญญาณ

ระหวางรถเข็นกับ Server 

         

7. พัฒนาไมเทานําทาง          

8. ทดสอบประสิทธิภาพการ

เช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็น

และไมเทานําทาง 

         

9. วิเคราะหขอมูลและปรับปรุง

แกไข 

         

10. สรุปการดําเนินงานและ

จัดทํารูปเลมรายงาน 
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1.8  ความรูใหมที่ได 

1. การเช่ือมตอสัญญาณระหวางไมโครคอนโทรลเลอรท่ีติดตั้งในระบบไมเทานําทาง  และ

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบรถเข็นเพ่ือใหรถเข็นและไมเทานําทางทํางานรวมกัน ทําใหการ

ทํางานของระบบรถเข็นมีประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

2. การรับและสงสัญญาณสถานะของผูใช รถเข็นไฟฟาแบบไรสาย โดยใชอุปกรณ X-bee 

ระหวางรถเข็นกับ Server 

 

1.9  โครงสรางของรายงานสวนที่เหลือ 

 บทท่ี 2 จะกลาวถึงงานวิจัยท่ีเกี่ยวของตางๆ ท้ังเรื่องของการใชรถเข็นสําหรับชวยเหลือ

ผูการและผูสูงอายุ ระบบตรวจจับตางๆ รวมถึงจุดเดนตางๆของงานวิจัยท่ีไดทําการคนควา 

 บทท่ี 3 เปนการออกแบบระบบตางๆของงานวิจัยท้ังสวน hardware และ software 

 บทท่ี 4 จะกลาวถึงขั้นตอนการทดลองและสรุปผลการทดลองของระบบตางๆ  ใน

งานวิจัย 

 บทท่ี 5 จะกลาวถึงการวิเคราะหผลการทดลองรวมถึงบทสรุปของงานวิจัยท่ีไดทํา  

การศึกษาในครั้งนี้ 
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บทท่ี 2 

แนวคิด ทฤษฎี และผลงานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 
 

การวิจัยเรื่อง ระบบควบคุมและตรวจสอบรถเข็นอัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผูพิการและ

ผูสูงอายุ จําเปนท่ีจะตองศึกษาหาขอมูลจากหลากหลายวิทยาการ เพ่ือนํามาออกแบบและพัฒนาเปน

ระบบสําหรับใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ ในบทนี้ จะกลาวถึงประเด็นท่ีสําคัญในการออกแบบ

และพัฒนาระบบดังตอไปนี้ 

2.1  พัฒนาการของรถเข็น 

2.2  ตัวตรวจจับ (SENSOR) 

2.3  การเช่ือมตอสัญญาณ 

2.4  อุปกรณควบคุมและอุปกรณขับเคล่ือน 

2.5  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 

ปจจุบันมีส่ิงอํานวยความสะดวกใหแกผูสูงอายุและผูพิการอย างแพรหลายและมียังมี

การนําเทคโนโลยีมาประยุกตใชใหเกิดประโยชนและมีความปลอดภัย เพ่ือใหผูสูงอายุและผูพิการ

สามารถชวยเหลือตนเองในการใชชีวิตประจําวันไดงายขึ้น 

 

2.1  พัฒนาการของรถเข็น 

ปจจุบันรถเข็นผูพิการและผูสูงอายุไดมีวิวัฒนาการไปอยางมาก มีคุณภาพแล ะส่ิง

อํานวยความสะดวกท่ีหลากหลาย รถเข็นผูพิการและผูสูงอายุท่ีมีราคาแพง พวก Ultra lightweight 

wheelchair1

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

  จะมีโครงสรางเปนโลหะเบา พวกอลูมิเนียมหรือไตตาเนียม มีระบบการบังคับ การเอน

พนัก ระบบความปลอดภัยและระบบลอท่ีเคล่ือนไหวไดคลองแคลว ผูพิการและผูสูงอายุจึงสามารถ

เรียนรูและบังคับไดอยางรวดเร็ว เหมาะสําหรับผูพิการและผูสูงอายุท่ีจําเปนตองใชระยะยาว 

สําหรับรถเข็นผูพิการและผูสูงอายุท่ีมีราคายอมเยากวานั้น ถึงจะไมไดผลิตดวยโลหะเบา แตมีความ

ทนทาน ใชงานไดงาย มีระบบอํานวยความสะดวกพอควร จึงเหมาะสําหรับคนไขท่ัวๆไป แตกตาง

จากรถเข็นผูพิการและผู สูงอายุท่ีราคาถูกมากๆ ผลิตท้ังในและตางประเทศ แตใชวัสดุท่ีไมมีความ

คงทน มักโคงงอ หักหรือบิดไดงาย ท่ีสําคัญ ระบบการบังคับและระบบลอไมมีความคลองตัว 

คนไขจะมีปญหาอยางมากกับการใชงาน 

DPU



9 

รถเข็นมีความสําคัญในการใชเดินทางอยางมากสําหรับผูสูงอายุและผูพิการท่ีนิยมใชกัน

มีอยู 2 ประเภทคือรถเข็นธรรมดาและรถเข็นไฟฟา 

1) รถเข็นธรรมดา ชวยใหผูสูงอายุหรือผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปยังทิศทางท่ีตองการ 

โดยการใหผูอ่ืนเข็นแตถาไมมีคนเข็นใหผูสูงอายุหรือผูพิการจะตองออกแรงใ นการหมุนลอเพ่ือให

รถเข็นเคล่ือนท่ีไปในทิศทางท่ีตองการซ่ึงทําใหตองออกแรงอยางมากในการเคล่ือนท่ี แตรถเข็น

ชนิดนี้ไมเหมาะสําหรับผูพิการเพราะชวยเหลือตนเองไดลําบากซ่ึงรถเข็นมีขนาดใหญและมีนําหนัก

มาก แตมีราคาท่ีคอนขางถูก ทนทาน ใชงานงาย หาซ้ือไดท่ัวไป 

   

 
 

รูปท่ี 2.1  รถเข็นแบบธรรมดา 

 

2) รถเข็นไฟฟา ชวยใหผูสูงอายุหรือผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปยังทิศทางท่ีตองการได 

โดยไมจําเปนตองใชคนเข็น เพราะมีการติดตั้งระบบไฟฟาในการเคล่ือนท่ีผูใชสามารถบังผานจาก 

Joystick ไมตองออกแรงเหมือนกับรถเข็นธรรมดา แตมีราคาสูงมาก 

 

 
 

รูปท่ี 2.2  รถเข็นไฟฟา 
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สรุป 

รถเข็นแบบธรรมดาผูใชตองออกแรงอยางมากเพ่ือใหรถเข็นเคล่ือนท่ีและไมเหมาะสม

กับผูพิการมากนัก แตมีราคาถูก สวนรถเข็นไฟฟาผูใชควบคุมการเคล่ือนท่ีและทิศทางผาน Joystick 

แตมีราคาสูง ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงเปนก ารนําเอารถเข็นแบบธรรมดาซ่ึงมีราคาถูกนํามาติดตั้งระบบ

ไฟฟา เพ่ือใหผูสูงอายุและผูพิการสามารถเคล่ือนท่ีไปอยางสะดวก 

 

2.2  ตัวตรวจจับ (Sensor ) 

ในการสรางระบบการตรวจจับ ส่ิงท่ีเราตองคํานึงถึงเปนอันดับแรกเลยก็คือ อุปกรณ 

sensor หรือตัวตรวจจับท่ีจะตองเลือกใช ใหเหมาะสมกับงานแตละงาน  ซ่ึงอุปกรณตรวจจับแบบ

ตางๆท่ีนิยมใช เชน แอลอีดีแบบ อินฟราเรด เลเซอร  เรดา อัลทราโซนิกส  เปนตน ซ่ึงในงานวิจัยนี้

ผูวิจัยเลือกใชตัวตรวจจับอัลทราโซนิกสในการทําเปนระบบตรวจจับวัตถุ  

2.2.1  อินฟราเรด (Infrared sensor )2

อินฟราเรด infrared คือแสงท่ีมนุษยเราไมสามารถมองเห็นได เปนคล่ืนแมเหล็กไฟฟาท่ี

มีความถ่ีต่ํากวาแสงสีแดง แตสัตวบางชนิดและอุปกรณอิเล็กทรอนิกสสามารถเห็นหรือตรวจจับได 

วัตถุบางอยางทึบแสงท่ีเรามองเห็น แตอินฟราเรดผานได เชน  เมฆ การถายภาพจากดาวเทียม

บางครั้งจึง จับแสงอินฟราเรดแทนการถายภาพสีปกติ วัตถุบางอยางก็ทํามาเพ่ือปองกันแสง

อินฟราเรดโดยเฉพาะ อยางเชนฟลมกันรอนติดรถยนต ตัวอยางตัวรับตัวสงของอินฟราเรดแสดงดัง

รูปท่ี 2.3 และรูปท่ี 2.4 

  

 

 
 

รูปท่ี 2.3  อินฟราเรดเซนเซอรท่ีเครื่องรับสงอยูท่ีเดียวกัน 

 

                                                
2 thailandthermography.com. (2005-2012).  อินฟราเรด. 
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รูปท่ี 2.4  อินฟราเรดเซนเซอรท่ีเครื่องรับสงอยูคนละท่ี 

 

ขอดีของอินฟราเรด 

1) ใชพลังงานนอย จึงนิยมใชกับเครื่องคอมพิวเตอรโนตบุค และโทรศัพท  

2) แผงวงจรควบคุมราคาต่ํา (Low circuitry cost) เรียบงาย  และสามารถเช่ื อมตอกับ

ระบบอ่ืนไดอยางรวดเร็ว 

3) มีความปลอดภั ยในการเรื่องขอมูลสูง ลักษณะการสงคล่ืน  ( Directionality of the 

beam)จะไมรั่วไปท่ีเครื่องรับตัวอ่ืนในขณะท่ีสงสัญญาณ 

4) กฎขอหามระหวางประเทศของ IrDA (Infrared Data Association) มีคอนขางนอย

สําหรับนักเดินทางท่ัวโลก 

5) คล่ืนแทรกจากเครื่องใชไฟฟาใกลเคียงมีนอย (high noise immunity)  

ขอเสียของอินฟราเรด 

1) เครื่องสง (transmitter) และเครื่องรับ (receiver) ตองอยูในแนวเดียวกัน 

2) คล่ืนจะถูกกันโดยวัตถุท่ัวไปไดงาย เชน คน กําแพง ตนไม ทําใหส่ือสารไมได  

3) ระยะทางการส่ือสารจะนอย ประสิทธิภาพจะตกลงถาระยะทางมากขึ้น 

4) สภาพอากาศ เชน หมอก แสงอาทิตยแรงๆ ฝนและมลภาวะมีผลตอประสิทธิภาพการ

ส่ือสาร 

5) อัตราการสงขอมูลจะชากวาแบบใชสายไฟท่ัวไป 

2.2.2 เรดาร (Radar)3

เรดาร (Radar) เปนเครื่องมืออิเล็กทรอนิกสสําหรับตรวจหาวัตถุท่ีอยูในระยะรัศมีของ

เรดาร และทําใหเห็นบนจอได เครื่องเรดารดีกวานัยนตามนุษยตรงท่ีอาจคนหาวัตถุไดท้ังในเวลา

  

                                                
3 AOF communication.com. (2554).  เรดาร. 
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กลางคืน และในเวลาท่ีหมอกลงจัด ส่ิงท่ีเครื่องเรดารอาจหาพบไดแก เรือ เครื่องบิน เกาะชายฝง

ทะเล พายุ และอ่ืนๆ ดังนั้นเครื่องมือชนิดนี้จึงเปนประโยชนมากในการเดินเรือ เดินอากาศ และยั ง

ชวยงานอุตุนิยมวิทยาไดอีกดวย 

สวนประกอบสําคัญของเครื่องเรดาร ไดแก  เครื่องรับ เครื่องสง สายอากาศ และจาน

สะทอนคล่ืนท่ีหมุนไดรอบตัว เครื่องสงทําหนาท่ีสงคล่ืนวิทยุคล่ืนส้ันมากออกไป สวนสายอากาศ

พรอมท้ังจานสะทอนคล่ืน จะบังคับคล่ืนวิทยุท่ีสงออกไปเปนลํา  แคบๆ เครื่องรับมีจอรับภาพเปน

สวนประกอบสําคัญจอรับภาพมีลักษณะคลายจอโทรทัศน ภาพท่ีปรากฏซ่ึงเปนเพียงจุดสวางบนจอ 

จะบอกใหทราบวาวัตถุท่ีตรวจพบเปนอะไร อยูท่ีตําแหนงไหน  และหางไกลออกไปเทาใด 

เครื่องเรดารสามารถทํางานไดรวดเร็วมากเพราะคล่ืนวิทยุท่ีสง ออกไปเดินทางไดเร็ว

เทากับแสง (1 วินาที ไปไดไกล 186,000 ไมล) เครื่องสงจะสงคล่ืนวิทยุออกไปเปนหวงๆ หวงหนึ่ง

ใชเวลาส้ันมาก ขนาดเศษสวนของวินาที เม่ือคล่ืนวิทยุเดินทางไปกระทบวัตถุทึบ เชน เรือ เครื่องบิน 

แผนดิน ฯลฯ ไมอาจเคล่ือนท่ีผานไปได ก็จะสะทอนกลับมาเขาเครื่องรับ ท่ีตัวเครื่องเรดาร (ทํานอง

เดียวกับเสียงสะทองกลับเปนเสียงกอง) ปรากฏเปนภาพขึ้นบนจอเรดาร 

       2.2.3 อุปกรณตรวจจับอัลทราโซนิกส (Ultrasonic)4

คล่ืนเสียงท่ีมีความถ่ีสูงเกินกวาท่ีหูมนุษยจะไดยิน โดยท่ัวไปแลวหูของมนุษยโดยเฉล่ีย

จะไดยินเสียงสูงเพียงแคประมาณ 15 KHz เทานั้น แตคนท่ีอายุยังนอยๆ อาจจะไดยินเสียงท่ีมีความถ่ี

สูงกวานี้ได ดังนั้นโดยปกติแลวคําวาอัลทราโซนิกสจึงมักจะหมายถึงคล่ืนเสียงท่ีมีความถ่ีสูงกวา 20 

KHz ขึ้นไป จะสูงขึ้นจนถึงเทาใดไมไดระบุจํากัดเอาไว 

  

 

 
 

รูปท่ี 2.5 Ultrasonic Range Finder 

 

 

                                                
,
มหาวิทยาลัยนเรศวร. (2553).  ระบบอัลทราโซนิกส 
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สาเหตุท่ีมีการนําเอาคล่ืนยานอัลทราโซนิกสมาใชก็เพราะวาเปนคล่ืนทีมีทิศทางทําให

เราสามารถเล็งคล่ืนเสียงไปยังเปาหมายท่ีตองการไดโดยเจาะจง เรื่องนี้เปนคุณสมบัติของคล่ืนอยาง

หนึ่ง ยิ่งคล่ืนมีความถ่ีสูงขึ้นความยาวคล่ืนก็จะยิ่งส้ันลง ถาความยาวคล่ืนยาวกวาชองเปด (ท่ีใหเสียง

นั้นออกมา ) ของตัวกําเนิดเสียงความถ่ีนั้น  เชน คล่ืนความถ่ี 300 Hz ในอากาศจะมีความยาวถึง

ประมาณ 1 เมตรเศษๆ ซ่ึงจะยาวกวาชองท่ีใหคล่ืนเสียงออกมาจากตัวกําเนิดเสียงโดยท่ัวไปมากมาย 

คล่ืนจะหักเบนท่ีขอบดานนอกของตัวกําเนิดเสียงทําใหเกิดการกระจายทิศทางคล่ืนแตถาความถ่ีสูง

ขึ้นมาอยูในยานอัลทราโซนิกสอยางเชน 40 KHz จะมีความยาวคล่ืนในอากาศเพียงประมาณ 8 

มิลลิเมตร  เทานั้นซ่ึงเล็กกวารูเปดของตัวท่ีใหกําเนิดเสียงความถ่ีนี้มาก คล่ืนเสียงจะไมมีการ

เล้ียวเบนท่ีขอบจึงพุงออกมาเปนลําแคบๆ หรือท่ีเราเรียกวา มีทิศทาง  

การมีทิศทางของคล่ืนเสียงยานอัลทราโซนิกสทําใหเรานําไปใชงานไดหลายอยาง เชน  

นําไปใชในเครื่องควบคุมระยะไกล (Ultrasonic remote control) เครื่องลางอุปกรณ (Ultrasonic 

cleaner) โดยใหน้ําส่ันท่ีความถ่ีสูง เครื่องวัดความหนาของวัตถุโดยสังเกตระยะเวลาท่ีคล่ืนสะทอน

กลับมา  เครื่องวัดความลึกและทําแผนท่ีใตทองทะเล  ใชในเครื่องหาตําแหนงอวัยวะบางสวนใน

รางกาย ใชทดสอบการรั่วไหลของทอ เปนตน โดยความถ่ีท่ีใชขึ้นอยูกับการใชงาน เชน คล่ืนเสียง

ตองเดินทางผานอากาศแลว ความถ่ีท่ีใชก็มักจะจํากัดอยูเพียงไมเกิน 50 KHz เพราะท่ีความถ่ีสูงขึ้น

กวานี้อากาศจะดูดกลืนคล่ืนเสียงเพ่ิมขึ้นมาก ทําใหระดับความแรงของคล่ืนเสียงท่ีระยะหางออกไป

ลดลงอยางรวดเร็ว  สวนการใชงานดานการแพทยซ่ึงตองการรัศมีทําการส้ัน ๆ ก็อาจใชความถ่ี

ในชวง 1 MHz ถึง 10 MHz ขณะท่ีความถ่ีเปน GHz ( 109 Hz ) ก็มีใชกันในหลาย  ๆการใชงานท่ี

ตัวกลางท่ีคล่ืนเสียงเดินทางผานไมใชอากาศ 

อุปกรณท่ีสามารถแปลงพลังงานในรูปอ่ืนใหมาเปนพลังงานทางกลโดยการส่ันไปมา  

ซ่ึงทําใหเกิดคล่ืนเสียงยานอัลทราโซนิกสจายไปในอากาศไดหรือแปลงพลังงานทางกลใหม าเปน

พลังงานในรูปอ่ืนไดนั้น  มีช่ือเรียกวา อัลทราโซนิกสรานสดิวเซอร (Ultrasonic Transducer) ใน

ปจจุบันอัลทราโซนิกสรานสดิวเซอรมีหลายแบบขึ้นอยูกับหลักการท่ีใช  แบบท่ีนิยมใชกันมาก

ไดแก  

แบบเปยโซอิเลคทริก (Piezo-electric Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวาง พลังงาน

ไฟฟาและพลังงานทางกล โดยมีความถ่ีเรโซแนนซคงท่ีอยูคาหนึ่ง  

แบบแมกนีโตสตริคทีฟ (Magnetostrictive Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวางพลังงาน

ไฟฟาในขดลวดกับตําแหนงความยาวของแกนเหล็กท่ีสวมขดลวดนั้นอยู 

แบบอิเลคโตรสตริคทีฟ (Electrostrictive Transducer) ซ่ึงแปลงไปมาระหวางพลังงาน

ไฟฟากับพลังงานทางกล 
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การลดสัญญาณรบกวน และสภาวะการทํางาน 

ผลท่ีเกิดจากคล่ืนรบกวน และการสอดแทรกในการประยุกตใชอัลทราโซนิกสเซ็นเซอร

คือการตรวจจับวัตถุไดแตระยะท่ีใกลกับเซ็นเซอร  และไมสามารถตรวจจับวัตถุท่ีมีการสะทอนได

ไมดี เนื่องจากความจริงท่ีวา คล่ืนอัลทราโซนิกสจะสะทอนไดจากวัตถุเกือบทุกชนิด และงายตอการ

เบ่ียงเบน เม่ือเขาใกลบริเวณท่ีเซ็นเซอรสามารถตรวจจับได  

สรุป ผูวิจัยเลือกใช อัลทราโซนิกส(Ultrasonic sensor) เปนตัวตรวจจับวัตถุในงานวิจัย

ครั้งนี้ ท้ังนี้เนื่องจาก อัลทราโซนิกสหาซ้ือไดงาย ราคาถูก สามารถตรวจจับวัตถุไดเกือบทุกชนิด 

 

2.3  การเชื่อมตอสัญญาณ 

เนื่องจากในงานวิจัยนี้ตอมีการติดตอกันระหวางไมโครคอนโทรลเลอรท่ีรถเข็นกับ 

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีไมเทา เพ่ือทําการสงขอมูลดังนั้นจึงตองมีการเลือกการเช่ือมตอใหมีความ

เหมาะและรองรับการทํางานของ เพ่ือทําการสงขอมูลไมโครคอนโทรลเลอร  และการสงขอมูลจาก

รถเข็นไปท่ี เครื่องแมขาย เพ่ือใหมีความเหมาะสมกับการใชงานอีกดวย 

2.3.1  บลูทูธ (Bluetooth)5

Bluetooth เปนเทคโนโลยีของอินเตอรเฟซทางคล่ืนวิทยุ (คือ การทํางานท่ีใชไมโครชิพ

ขนาด 9 มิลลิเมตร X 9 มิลลิเมตร ซ่ึงทํางานเปนตัวเช่ือมท่ีใชสัญญาณวิทยุขนาดระยะส้ันและมีราคา

ถูก) ใชในการเช่ือมโยงส่ือสารไรสายในแถบความถ่ี 2.45GHz ทําใหอุปกรณอิเลคทรอนิกสท่ีถือ

เคล่ือนยายไดสามารถติดตอเช่ือมโยงส่ือสารแบบไรสายระหวางกันในชวงระยะหางส้ันๆได  

  

2.3.1.1  จุดประสงคของการนํา Bluetooth มาใชงาน  

1) Cable Replacement จุดประสงคแรกของ Bluetooth ท่ีออกมาก็เพ่ือกําจัดสาย

เช่ือมตอตางๆ 

2) Ad Hoc networking เปนการใชเทคโนโลยีคล่ืนวิทยุมาใชในการส่ือสารขอมูล

ทําใหการทํางานแบบเน็ตเวิรกท่ีแตกตางจากวิธีดั้งเดิม และสามารถเช่ือมกับระบบเน็ตเวิรกเม่ือใดก็

ไดท่ีตองการ  

3) Data/Voice Access Point ใชในการรับสัญญาณขอมูล และเสียงจากแมขาย 

2.3.1.2  ลักษณะการทํางานของ Bluetooth 

จะใชสัญญาณวิทยุความถ่ีในชวง 2.4 GHz. ระยะทําการของ Bluetooth จะอยูท่ี 5-10 

เมตร โดยมีระบบปองกันโดยใชการปอนรหัสกอนการเช่ือมตอและปองกันการดักสัญญาณระหวาง

                                                
5 สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหารลาดกระบัง. (2553).  บลูทูธ 
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การส่ือสาร โดยระบบจะสลับชองสัญญาณไปมา จะมีความสามารถในการเลือกเปล่ียนความถ่ีท่ีใช

ในการติดตอเองอัตโนมัติ โดยท่ีไมจําเปนตองเรียงตามหมายเลขชอง ทําใหการดักฟงหรือลักลอบ 

ขโมยขอมูลทําไดยาก 

โดยหลักของ Bluetooth จะถูกออกแบบมาเพ่ือใชกับอุปกรณท่ีมีขนาดเล็ก เนื่องจากใช

การขนสงขอมูลในจํา นวนท่ีไมมาก อยางเชน ไฟลภาพ  เสียง  แอพพลิเคช่ัน ตางๆ และสามารถ

เคล่ือนยายไดงาย ขอใหอยูในระยะท่ีกําหนดไวเทานั้น (ประมาณ 5-10 เมตร ) นอกจากนี้ยังใช

พลังงานต่ํา กินไฟนอย และสามารถใชงานไดนาน โดยไมตองนําไปชารจไฟบอยๆ ดวย สวน

ความสามารถการสงถายขอมูลของ Bluetooth จะอยูท่ี 1 Mbps (1 เมกกะบิตตอวินาที ) และคงจะไม

มีปญหาอะไรมากกับขนาดของไฟลท่ีใชกันบนโทรศัพทมือถือ หรือการใชงานแบบท่ัวไป ซ่ึงถือวา

เหลือเฟอ 

2.3.1.3  ประโยชนของ Bluetooth     

1) เปนระบบท่ีมีความปลอดภัยจากการถูกดักฟง เนื่องจาก Bluetooth จะแยก

ความถ่ีตาง ๆ เปนชวงๆ แตละชวงตองมีการกระโดดขามเพ่ือไปยังอีกชวงหนึ่งแบบไมสมํ่าเสมอ

  

2) สามารถรับ-สงขอมูลไดท้ังสัญญาณเสียง และขอมูล เพรา ะ Bluetooth ใชชวง

ความถ่ีท่ี 2.4 GHz 

3) สามารถเช่ือมตอกับอุปกรณ Bluetooth อ่ืน ๆ ไดถึง 7 เครื่องดวยกัน 

4) สัญญาณของ Bluetooth สามารถทะลุผานผนังกําแพงหรือกระเปาเอกสารได 

ซ่ึงทําใหมีรัศมีถึง 10 เมตร 

5) เนื่องจากชิป Bluetooth มีขนาดเล็กทําใหงายตอก ารนําไปฝงไวในอุปกรณ

ตางๆ 

6) สามารถจําลองเพ่ือทําเปนเครือขายขนาดเล็ก เพ่ือการส่ือสารหรือสงขอมูลกัน

ภายในเครือขายนี้ ไดงายและรวดเร็ว ซ่ึงเรียกกันวา PAN (personal area network) 

7) เนื่องจาก Bluetooth เปนมาตรฐานเดียวกัน ทําใหการประยุกตใชงานทําได

หลากหลายและชวยอํานวยความสะดวกใหกับผูใชไดมาก 

8) สามารถใชงานรวมกับ หูฟงของโทรศัพท ชนิดไรสายได 

9) รับขอมูลระหวางมือถือกับคอมพิวเตอร PC และ Notebook , ระหวางมือถือ

กับ PDA และ Palm, ระหวางมือถือกับ Printer , ระหวางมือถือกับ Digital Camera 

10) มีราคาไมแพง 

11) มีการรองรับอยางกวางขวางจากผูขาย 
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2.3.1.4  ขอดี – ขอเสียของ Bluetooth 

ขอด ี

1) มีขนาดเล็ก 

2) ใชพลังงานนอย 

3) สามารถทํางานไดอยางอัตโนมัติและไรตัวตนได 

4) ไมตองมีการเช่ือมตอโดยใชสายเคเบิล 

5) สามารถใชงานไดทุกท่ี 

6) ลดขอจํากัดของการใช อินฟราเรด 

ขอเสีย 

1) มีความไวตอสัญญาณรบกวนสูง 

2) การปฏิเสธการใหบริการเม่ือเกิดการติดขัด 

3) ความปลอดภัย 

4) จะตองมีการแบงปนกันใช Bandwidth กับระบบอ่ืนๆ 

5) มีระยะทางส้ัน (10 เมตร) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.6 อุปกรณ Bluetooth 

 

สรุป  

เทคโนโลยี Bluetooth สามารถทําการเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรแบบไรสายไม

ตองมีการเช่ือมตอดวยสายเคเบิล สามารถใชงานไดทุกท่ี มีขนาดเล็ก แตไมสามารถรองรับการ

ทํางานในการเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรไดอยางตอเนื่อง มีความไวตอการรบกวนสัญญาณ

สูง ใชพลังงานในการทํางานทําใหเปลืองไฟกับโครงงานนี้จึงไมเหมาะสม 
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2.3.2  คล่ืนวิทย5ุ

6  

ระบบวิทยุ  หมายถึง ระบบท่ีมีการสงสัญญาณจากเครื่องสงไปยังเครื่องรับโดยอาศัย

คล่ืนแม เหล็กไฟฟา หรือท่ีเรียกกันงายๆ วาคล่ืนวิทยุ ระบบวิทยุท่ีรูจักกันมากท่ีสุดเพราะเกือบทุก

คนใช หรือไดสัมผัสในชีวิตประจําวันก็คือ วิทยุก ระจายเสียง ซ่ึงประกอบดวยสถานี

วิทยุกระจายเสียงตางๆ และ เครื่องรับวิทยุท่ีมีตามบานเรือน หรือเครื่องขนาดเล็กๆ ท่ีพกติดตัวไปได 

นอกจากวิทยุกระจายเสียง แลว ระบบวิทยุยังใชในการส่ือสารตางๆ อีกหลายประเภท ดังเชน ระบบ

เรดารท่ีใชสําหรับวัดความเร็วของ รถยนต หรือใชสําหรับหาตําแหนงของเครื่องบิน ระบบส่ือสาร

ระหวางพ้ืนโลกกับยานอวกาศ ระบบส่ือสาร ระหวางนักบินและสถานีควบคุมการบิน 

โทรศัพทไรสายและโทรศัพทมือถือ โทรศัพทระหวางประเทศผาน ดาวเทียม สัญญาณของ

โทรทัศนก็สงดวยคล่ืนวิทยุเชนกัน  

2.3.2.1 ลักษณะการทํางานของคล่ืนวิทย ุ

เครื่องสงวิทยุจะแปลงสัญญาณเสียงเปนสัญญาณไฟฟาโดยใชไมโครโฟนและแปลง

สัญญาณไฟฟาเปนคล่ืนวิทยุ โดยใชเสาอากาศเปนตัวแพรกระจายคล่ืนวิทยุเปนคล่ืนแมเหล็กไฟฟา

ท่ีมีความถ่ีไมเกิน 300 GHz (หนึ่งกิกะเฮิรตซเทากับหนึ่งพันลานรอบตอวินาที) คล่ืนแมเหล็ กไฟฟา

ท่ีมีความถ่ีสูงกวานี้จะเปน คล่ืนอินฟราเรด คล่ืนแสง คล่ืนอัลตราไวโอเลตและรังสีเอกซ คล่ืน

แมเหล็กไฟฟามีคุณสมบัติทางแมเหล็ก และคุณสมบัติทางไฟฟาพรอมๆ กันการแผกระจายของคล่ืน

ก็คลายกับการแผกระจายของคล่ืนน้ําบนผิวน้ํา ขณะ เม่ือมีวัตถุตกกระทบผิวน้ํานั้น  

คล่ืนวิทยุมีชวงความถ่ีตั้งแตประมาณ 10 KHz ถึง 300 GHz ถูกนําไปใชในการส่ือสาร

โทรคมนาคมดานตาง ๆ สรุปดังตารางท่ี 2.1  

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                
6 มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร. (2553).  คลื่นวิทยุ 
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ตารางท่ี 2.1 คล่ืนวิทยุความถ่ีตาง ๆ และการใชงาน 

 

ความถี่ (ชื่อ) ความยาวคลื่น การใชงาน 

ต่ํากวา 30 kHz 

(VLF) 

มากกวา 10 km ใชส่ือสารทางทะเล 

30 - 300 kHz (LF) 1- 10 km ใชส่ือสารทางทะเล 

0.3-3 MHz (MF) 0.1-1 km ใชสงคล่ืนวิทยุระบบเอเอ็ม 

3-30 MHz (HF) 10-100 m ใชสงวิทยุคล่ืนส้ันส่ือสารระหวางประเทศ 

30-300 MHz (VMF) 1-10 m ใชสงคล่ืนวิทยุระบบเอฟเอ็มและคล่ืนโทรทัศน 

0.3-3 GHz (VHF) 10-100 cm ใชสงคล่ืนโทรทัศนและไมโครเวฟ 

3-30 GHz (SHF) 1-10 cm ใชสงไมโครเวฟและเรดาร 

30-300 GHz (EHF) 1-10 mm ใชสงไมโครเวฟ 

 

ปจจุบันประเทศท่ัวโลกใชคล่ืนวิทยุในการติดตอส่ือสารกันอยางแพรหลาย เฉพาะใน

สหรัฐอเมริกา ซ่ึงเปนประเทศท่ีมีความเจ ริญกาวหนาทางวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีสูงนั้น มี

สถานีโทรทัศนกวา 1,000 สถานี สถานีวิทยุ 8,000 สถานี เครื่องรับสงวิทยุ 40 ลานเครื่อง จานสง

และรับสัญญาณไมโครเวฟกวา  250,000 จาน และอุปกรณไมโครเวฟท่ีใชในอุตสาหกรรมตาง ๆ 

รวมท้ังเตาไมโครเวฟท่ีใชในบานเรือน อีกกวา 40 ลานเครื่อง อุปกรณเหลานี้ผลิตและสงกระจาย

คล่ืนวิทยุออกสูบรรยากาศตลอดเวลา โดยท่ีประสาทสัมผัสของมนุษยไมสามารถรับรูได  

 2.3.2.2  ประโยชนของคล่ืนวิทย ุ

1)  เปนการสงผานเสาอากาศของเครื่องสงออกไปในอากาศไปยังเสาอากาศของ

เครื่องรับ 

2)  สามารถใชคล่ืนวิทยุไดในกรณีการใชตัวกลางประเภทสายทําไดลําบาก หรือ

สถานีรับ สถานีสงไมอยูคงท่ี 

3)  ประสิทธิภา พการสงคล่ืนจะขึ้นกับปจจัยตาง ๆ เชน กําลังสงของเครื่องสง 

สภาพภูมิประเทศ ความถ่ีท่ีใชในการสง เปนตน 

4)  ตัวอยางการใชงาน ไดแก การกระจายเสียงวิทยุ ก ารออกอากาศโทรทัศน 

ระบบวิทยุโทรศัพท โทรศัพทเคล่ือนท่ี 
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2.3.2.3  ขอด ี– ขอเสียของคล่ืนวิทยุ 

ขอดี  

1)  สามารถท่ีจะเดินทางผานกําแพงได  

2)  สามารถเล้ียวเบนผานส่ิงกีดขวางท่ีมีขนาดใกลเคียงกับความยาวคล่ืนได  

3)  ใชในการส่ือสาร สงกระจายเสียงโดยใชคล่ืนฟาเเละคล่ืนพาหะ 

4)  สะทอนเเละดูดกลืนคล่ืนเเมเหล็กไฟฟาไดด ี 

ขอเสีย  

1)  เนื่องจากมีการแพรกระจายสัญญาณรอบทิศทาง ดังนั้นถามีตัวสงสัญญาณ

จาก 2 แหงท่ีใชความถ่ีเทากันแลว จะทําใหเกิดการรบกวนกันของสัญญาณได  

2)  ไมสามารถควบคุมการแพรกระจายของสัญญาณให อยูเฉพาะภายในหรือ

ภายนอกอาคาร เนื่องจากสัญญาณผานกําแพงได  

3) คล่ืนวิทยุชวงความถ่ีตางๆ อาจมีผลตอรางกายดังนี้  

 

ตารางท่ี 2.2 ผลของคล่ืนวิทยุตอรางกาย 

 

ความถี ่ ความยาวคลื่น 

(m) 

บริเวณสําคัญ 

ที่อาจเกิดอันตราย 

ผลที่เกิดขึ้น 

นอยกวา 150 MHz มากกวา 2.00 - ทะลุผานรางกายโดยไมมี

การดูดกลืน 

150 MHz - 1.2 GHz 2.00-0.25 อวัยวะในรางกาย เกิดความรอนบริเวณใต

ผิวหนัง และอวัยวะภายใน 

1-3 GHz 0.30-0.10 เลนสตา เปนอันตรายตอเลนสตาทํา

ใหอุณหภูมิสูงขึ้น 

3-10 GHz 0.10-0.03 เลนสตาและผิวหนัง รูสึกรอนท่ีผิวหนัง เหมือน

ถูกแสงอาทิตย 

มากกวา 10 GHz นอยกวา 0.03 ผิวหนัง สะทอนท่ีผิวหนัง หรือถูก

ดูดกลืนนอยมาก 
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รูปท่ี 2.7  อุปกรณ RF 

 

สรุป 

เทคโนโลยีคล่ืนวิทยุสามารถเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยไมตองใชสายทํา

ใหสะดวกมีขนาดเล็ก สามารถใชไดทุกท่ีแตไมสามารถควบคุมทิศทางการกระจายสัญญาณได 

2.3.3  Wireless  LAN7

แลนไรสาย  หรือ ไวเลสแลน (Wireless LAN: WLAN) คือระบบท่ีเช่ือมโยง

คอมพิวเตอรเขาเขาดวยกันเปนเครือขายภายในพ้ืนท่ีแบบไรสาย  โดยใชคล่ืนความถ่ีวิทยุใน  การ

เช่ือมตอหรือส่ือสารกัน  การเช่ือมตอแลนไรสายมีท้ังแบบเช่ือมตอระหวางเครื่องคอมพิวเตอร

ดวยกัน และเช่ือมตอระหวางเครื่องคอมพิวเตอรผานอุปกรณกระจายสัญญาณ (Access Point) 

  

2.3.3.1 ลักษณะการทํางานของ Wireless LAN 

ระบบเครือขายไรสาย เปนระบบเครือขายคอมพิวเตอรขนาดเล็ก  ท่ีประกอบไปด วย

อุปกรณไมมากนัก และมักจํากัดอยูในอาคารหลังเดียวหรืออาคารในละแวกเดียวกัน  การใชงานท่ี

นาสนใจท่ีสุดของเครือขายไรสายก็ คือ  ความสะดวกสบายท่ีไมตองติดอยูกับท่ี  ผูใชสามารถ

เคล่ือนท่ีไปมาไดโดยท่ียังส่ือสารอยูในระบบเครือขาย  

รูปแบบการเช่ือมตอของระบบเครือขายไรสาย Peer-to-peer (ad hoc mode )  

รูปแบบการเช่ือมตอระบบแลนไรสายแบบ Peer to Peer เปนลักษณะ การเช่ือมตอแบบ

โครงขายโดยตรง ระหวางเครื่องคอมพิวเตอร จํานวน 2 เครื่องหรือมากกวานั้น เปนการใชงาน

รวมกันของ   wireless adapter cards  โดยไมไดมีการเช่ื อมตอกับเครือขายแบบใชสายเลย  โดยท่ี

เครื่องคอมพิวเตอรแตละเครื่องจะมีความเทาเทียมกัน    สามารถทํางานของตนเองไดและขอใช

บริการเครื่องอ่ืนได เหมาะสําหรับการนํามาใชงานเพ่ือจุดประสงคในดานความรวดเร็วหรือติดตั้ง

                                                
7
 มหาวิทยาลัยแมโจ. (2548).  Wireless LAN. 
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ไดโดยงายเม่ือไมมีโครงสรางพ้ืนฐานท่ีจะรองรับ ยกตัวอยางเชน ในศูนยประชุม, หรือการประชุมท่ี

จัดขึ้นนอกสถานท่ี 

แมขาย/ลูกขาย (Infrastructure mode) 

ระบบเครือขายไรสายแบบ Client / server หรือ Infrastructure mode เปนลักษณะการ

รับสงขอมูลโดย อาศัย Access Point (AP) หรือเรียกวา “Hot spot” ทําหนาท่ีเปนสะพานเช่ือมตอ

ระหวางระบบเครือขายแบบใช สายกับเครื่องคอมพิวเตอรลูกขาย (client) โดยจะกระจายสัญญาณ

คล่ืนวิทยุเพ่ือ รับ-สงขอมูลเปนรัศมีโดยรอบ เครื่องคอมพิวเตอรท่ีอยูในรัศมีของ AP จะกลายเปน  

เครือขายกลุมเดียวกันทันที โดยเครื่องคอมพิวเตอร จะ สามารถติดตอกัน หรือติดตอกับ Server เพ่ือ

แลกเปล่ียนและคนหาขอมูลได โดยตองติดตอผานAP เทานั้น ซ่ึง AP 1 จุด สามารถใหบริการเครื่อง

ลูกขายไดถึง 15-50 อุปกรณ ของเครื่องลูกขาย เหมาะสําหรับการนําไปขยายเครือขายหรือใชรวมกับ

ระบบเครือขายแบบใชสายเดิมในออฟฟต หองสมุด หรือในหองประชุม  เพ่ือเพ่ิมประสิทธิ ภาพใน

การทํางานใหมากขึ้น 

Multiple access points and roaming 

โดยท่ัวไปแลว การเช่ือมตอสัญญาณระหวางเครื่องคอมพิวเตอร กับ Access Point ของ

เครือขายไรสายจะ อยูในรัศมีประมาณ 500 ฟุต ภายในอาคาร และ 1,000 ฟุต ภายนอกอาคาร หาก

สถานท่ีท่ีติดตั้งมีขนาดกวาง มากๆ เชน คลังสินคา  บริเวณภายในมหาวิทยาลัย สนามบิน จะตองมี

การเพ่ิมจุดการติดตั้ง AP ใหมากขึ้น เพ่ือใหการรับ สงสัญญาณในบริเวณของเครือขายขนาดใหญ  

เปนไปอยางครอบคลุมท่ัวถึง 

2.3.3.2  ประโยชนของระบบเครอืขายไรสาย 

1)  มีความคลองตัวสูง  ดังนั้นไมวาเราจะเคล่ือนท่ีไปท่ีไหน หรือเคล่ือนยาย

คอมพิว -เตอรไปตําแหนงใด ก็ยังมีการเช่ือมตอกับเครือขายตลอดเวลา ตราบใดท่ียังอยูในระยะการ

สงขอมูล 

2)  สามารถติดตั้งไดงายและรวดเร็วเพราะไมตองเสียเวลาติดตั้ง สายเคเบิล และ

ไมรก 

3)  สามารถขยายระบบเครือขายไดงาย เพราะเพียงแคมี พีซการดมาตอเขากับ 

โนตบุค หรือพีซี ก็เขาสูเครือขายไดทันที 

4)  ลดคาใชจายโดยรวม ท่ี ผูลงทุนตองลงทุน ซ่ึงมีราคาสูงเพราะใน ระยะยาว

แลว ระบบเครือขายไรสายไมจําเปนตองเสียคาบํารุงรักษา แล ะการขยายเครือขายก็ลงทุน  นอย

กวาเดิมหลายเทา เนื่องดวยความงายในการติดตั้ง 
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5)  เครือขายไรสายทําใหองคกรสามารถปรับขนาดและความเหมาะสมไดงายไม

ยุงยาก เพราะสามารถโยกยายตําแหนงการใชงาน โดยเฉพาะระบบท่ีมีการเช่ือมระหวางจุดตอจุด  

เชน ระหวางตึก 

2.3.3.3  ขอดี – ขอเสียของ Wireless LAN 

ขอด ี

1)  ชวยลดปญหาในการติดตั้งระบบเครือขาย 

2)  ชวยลดปญหาในการวางสายระบบเครือขาย 

3)  ไมตองใชสาย cable 

4)  ชวยใหเกิดความเปนระเบียบเรียบรอย 

 ขอเสีย 

1)  มีสัญญาณรบกวนสูง 

2)  ตองแชรกันใชชองสัญญาณคล่ืนความถ่ีเดียวกัน 

3)  ยังมีหลายมาตรฐานตามผูผลิตแตละรายทําใหมีปญหาในการใชงานรวมกัน 

4)  ราคาแพงกวาระบบเครือขายแบบมีสาย  

5)  มีความเร็วไมสูงมากนัก 

 

 
 

รูปท่ี 2.8  อุปกรณ Wireless LAN 
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สรุป 

เทคโนโลยี Wireless LAN สะดวกในการเช่ือมตอไมตองใชสาย ชวยลดปญหา ในการ

วางระบบ สามารถสงสัญญาณไดในระยะไกล ดังนั้นผูวิจัยจึงเลือกใชระบบ Wireless LAN ในการ

เช่ือมตอระหวางรถเข็นกับ Server 

2.3.4  UTP (Unshielded Twisted Pair)8

สายคูตีเกลียวหรือเรียกอีกอยางหนึ่งวาสาย ยูทีพี เปนส่ือนําสัญญาณท่ีพบเห็นไดท่ัวไป 

โดยเฉพาะในระบบเครือขายคอมพิวเตอร สามารถสงผานสัญญาณแบบอะนาลอกหรือดิจิตอลได 

การสงสัญญาณดิจิตอลสามารถรองรับการสงผานขอมูลท่ีอัตราเร็วสูงได ซ่ึงปจจุบันอยูในชวง 10 - 

100     เมกะบิตตอวินาที ภายในสายประกอบดวยสายนําสัญญาณ 4 คู แตละคูจะมีสายสี และสายสี

สลับกับสีขาวเปนริ้ว เพ่ือใหการเลือกตอสายท่ีปลายท้ังสองถูกตอง แตละคูสีจะพันกันเปนเกลียว

ตลอดความยาวของสายเพ่ือลดสัญญาณรบกวนในสาย โดยกําหนดสายและเรียกคูสายดังรูปท่ี 4. ใน

การเช่ือมตอตองมีการคลายเกลียวบริเวณจุดท่ีตองเขาหัว ซ่ึงไมควรคลายเกลียวเกินครึ่งนิ้ วสําหรับ

การใชงานกับเครือขาย Fast Ethernet และไมคลายเกลียวเกิน 1/3 นิ้ว สําหรับการใชงานกับเครือขาย 

Gigabit Ethernet สายสัญญาณแตละสีจะใชรหัสเรียกดังนี้ 

  

1)  grn (เขียว) 

2)  wh/grn (ขาวสลับเขียว) 

3)  or (สม) 

4)  wh/or (ขาวสลับสม) 

5)  blu (ฟา) 

6)  wh/blu (ขาวสลับฟา) 

7)  brn (น้ําตาล) 

8)  wh/brn (ขาวสลับน้ําตาล) 

 

                                                
8 แผนกเทคโนโลยีสารสนเทศ วิทยาลัยเทคนิคแพร. (2553). สาย UTP 

DPU



24 

 
 

รูปท่ี 2.9 สัญลักษณการกําหนดสีและเรียกคูสาย 

 

2.3.4.1  ขอดี – ขอเสียของ Unshielded Twisted Pair: UTP  

ขอด ี

1)  ราคาถูก  

2)  ติดตั้งงายเนื่องจากน้ําหนักเบา  

3)  มีความยืดหยุน และสามารถโคงงอไดมาก 

ขอเสีย  

ไมเหมาะในการเช่ือมตอกับอุปกรณท่ีหางไกลมาก  เพราะสัญญาณท่ีวิ่งบนสายจะถูก

ลดทอนลงไปตามความยาวของสาย (มีความยาวของสายในการเช่ือมตอไดไมเกิน 100 เมตร) 

สรุป 

ถึงแมวาการใช UTP มาเปนตัวเช่ือมตอระหวาง Microcontroller ท่ีรถเข็นกับ Micro-

controller ท่ีไมเทา จะมีความยุงยากในการวางระบบสาย แตวามีราคาถูกติดตั้งและใชงานงาย เม่ือ

เทียบกับเทคโนโลยีท่ีกลาวมาแลวขางตน สําหรับงานวิจัยนี้จึงเลือกการเช่ือมตอโดยใช UTP มาใช

ในการติดตอระหวาง Microcontroller ท่ีรถเข็นกับ Microcontroller ท่ีไมเทา 
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2.4  อุปกรณควบคุมและอุปกรณขับเคลื่อน 

2.4.1 มอเตอรไฟฟากระแสตรง8

9  

มอเตอรไฟฟากระแสตรง  (DC Motor) เปนเครื่องกลไฟฟาท่ีเปล่ียนพลังงานไฟฟาให

เปนพลังงานกล เพราะมีคุณสมบัติท่ีดีเดนในดานการปรับความเร็วไดตั้งแตความเร็ วต่ําสุดจนถึง

สูงสุด มอเตอรไฟฟากระแสตรงนั้นจะใชในงานในดานการขับเคล่ือนในแบบตางๆ ท่ีมีอัตราเร็วไม

สูงมากนัก เนื่องจากมอเตอรไฟฟากระแสตรงนั้นมีแรงบิดเริ่มตนท่ีสูง (starting torque) สามารถ

ควบคุมควบคุมอัตราเร็วไดคอนขางงาย แตมีขอเสียคือมีโครงสรางท่ี คอนขางซับซอนมากจึงจําไม

เหมาะท่ีจะใชในงานท่ีมีอัตราเร็วคอนสูงมากๆ 

 

 

 

รูปท่ี 2.10  มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 

2.4.2  ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller)10

 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) มาจากคํา 2 คํา คือ คําวา  ไมโคร (Micro) 

หมายถึงขนาดเล็ก และคําวา คอนโทรลเลอร (controller) หมายถึง ตัวควบคุมดหรืออุปกรณควบคุม 

ดังนั้น ไมโครคอนโทรลเลอร จึงหมายถึงอุปกรณควบคุมขนาดเล็ก แตในตัวอุปกรณควบคุมขนาด

เล็กนี้ ไดบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร ท่ีคนโดยสวนใหญคุนเคย กลาวคือ

ภายใน ไมโครคอนโทรลเลอร ไดรวมเอาซีพียู หนวยความจํา และพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลัก

สําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกัน โดยทําการบรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน  

  

                                                
9 ธนาทรัพท สุวรรณลักษณ (2009).  มอเตอรไฟฟากระแสตรง. 
10 อินโนเวตีฟ เอ็กเพอริเมนต. (2553).  What is Microcontroller. 
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รูปท่ี 2.11 Microcontroller 

 

2.4.2.1 โครงสรางโดยท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอร 

โครงสรางโดยท่ัวไป ของไมโครคอนโทรลเลอรนั้น สามารถแบงออกมาไดเปน 5 สวน

ใหญๆ ดังตอไปนี ้

หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู ( CPU: Central Processing Unit) 

เปนวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีทํางาน หรือประมวลผล ตาม ชุดของคําส่ังเครื่อง จาก

ซอฟตแวร หนวยประมวลผลเปรียบเสมือนเปนสมองของคอมพิวเตอร ในการทําหนาท่ีตัดสินใจ

หรือคํานวณ จากคําส่ังท่ีไดรับมา เชน การเปรียบเทียบ การกระทําการทางคณิตศาสตร 

หนวยความจํา (Memory)  

สามารถแบงออกเปน 2 สวน คือ หนวย ความจําท่ีมีไวสําหรับเก็บโปรแกรมหลัก ( 

Program Memory) เปรียบเสมือนฮารดดิสกของเครื่องคอมพิวเตอรตั้งโตะ คือ ขอมูลใดๆ ท่ีถูกเก็บ

ไวในนี้จะไมสูญหายไปแมไมมีไฟเล้ียง อีก สวนหนึ่งคือหนวยความจําขอมูล (Data Memory ) ใช

เปนเหมือนกระดาษทดในการคํานวณของซีพียู และเปนท่ีพักขอมูลช่ัวคราวขณะทํางาน แตหากไม

มีไฟเล้ียง ขอมูลก็จะหายไปคลายกับหนวยความแรม (RAM) ในเครื่องคอมพิวเตอรท่ัวๆ ไป 

แตสําหรับไมโครคอนโทรลเลอรสมัยใหม หนวยความจําขอมูลจะมีท้ังท่ีเปน

หนวยความจําแรม ซ่ึงขอมูลจะหายไปเม่ือไมมีไฟเล้ียง และเปนอีอี พรอม (EEPROM: Erasable 

Electrically Read-Only Memory) ซ่ึงสามารถเก็บขอมูลไดแมไมมีไฟเล้ียง 

สวนติดตอกับอุปกรณภายนอก หรือพอรต (Port) 
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มี 2 ลักษณะคือ พอรตอินพุต (Input Port) และพอรตสงสัญญาณหรือพอรตเอาตพุต  

(Output Port) สวนนี้จะใชในการเช่ือมตอกั บอุปกรณภายนอก ถือวาเปนสวนท่ีสําคัญมาก ใช

รวมกันระหวางพอรตอินพุต เพ่ือรับสัญญาณ อาจจะดวยการกดสวิตช เพ่ือนําไปประมวลผลและ

สงไปพอรตเอาตพุต เพ่ือแสดงผลเชน การติดสวางของหลอดไฟ เปนตน 

ชองทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (BUS) 

คือเสนทางการแลกเปล่ียนสัญญาณขอมูลระหวาง ซีพียู หนวยความจําและพอรต เปน

ลักษณะของสายสัญญาณ จํานวนมากอยูภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร โดยแบงเปนบัสขอมูล  ( 

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

บัสขอมูลเปนสายสัญญาณท่ีบรรจุขอมูล เพ่ือการประมวลผลท้ังหมด ขนาดของบั สจะ

ขึ้นอยูกับความสามารถการประมวลผลของซีพียู สําหรับในงานท่ัวๆ ไป ขนาดของบัสขอมูลจะเปน 

8 บิต และในปจจุบันไดมีการพัฒนาขึ้นมาจนถึง 16 บิต 32 บิต และ 64 บิต 

บัสแอดเดรสเปนสายสัญญาณท่ีบรรจุคาตําแหนงของหนวยความจํา โดยการติดตอกับ

หนวยความจํานั้น ซีพียู ตองกํา หนดตําแหนงท่ีตองการอานหรือเขียนกอน ดังนั้นจํานวน

สายสัญญาณของแอดเดรสจึงตองมีจํานวนมาก ยิ่งมากเทาไหร ก็จะเปนการแสดง ขนาดของ

หนวยความจําท่ีไมโครคอนโทรลเลอรสามารถติดตอได โดยสามารถคํานวณไดจาก  จํานวน

แอดเดรสของหนวยความจํา = 2 ยกกําลัง n (n คือจํานวนของเสนทาง) 

บัสควบคุมเปนกลุมของสายสัญญาณควบคุมการติดตอท้ังหมดของซีพียูกับ

หนวยความจําและพอรต สําหรับสายสัญญาณเลือกควบคุมหลักไดแก สายสัญญาณเลือก-อาน-เขียน

หนวยความจํา สายสัญญาณเลือกเลือก อาน-เขียน ขอมูล กับพอรต 

 

 
 

รูปท่ี 2.12  การสงขอมูลของ Microcontroller 
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เราสามารถเพ่ิมคําส่ังในการควบคุม Microcontroller ไดดวยการเขียนโปรแกรม เชน 

ภาษา Assembly (Low Level) 

เขียนโปรแกรมหลายบรรทัด แตการทํางานของ Microcontroller มีความเร็วสุดเพราะ

ถูกคอมไพลเปนภาษาเครื่อง 

ภาษา C (Middle Level) 

เขียนโปรแกรมจํานวนนอยบรรทัดกวาภาษา Assembly แตจะทํางานชากวาเปนวินาที 

แตปจจุบันอุปกรณไดพัฒนาจนมีความเร็วในการทํางานของ Microcontroller ใหทํางานรวดเร็วจน

เกือบเทียบเทา ภาษา Assembly แลว 

ภาษาแสตมป 

จัดเปนภาษาท่ีชวยใหการโปรแกรมอุปกรณดวยภาษาท่ีคนสวนมากพ้ืนความรู อยูแลว

มาตอยอด ในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทลเลอร ดวยตระกูล PIC (Stamp) 

ภาษา Basic Stamp 

ภาษา Java Stamp 

แตการใชภาษา Stamp ในการพัฒนา  Microcontroller มีอุปกรณในราคาสูงมากจึงไม

เหมาะนํามาฝกใชงานจริง ถาเรายังมือใหมอยูแนะนําใหทําความรูจักกับ  Arduino เพ่ือประหยัดเงิน

และเขียนโปรแกรมไดไมยาก 

  

2.5  งานวิจัยที่เกี่ยวของ  

2.5.1  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของในประเทศ 

2.5.1.1  รถเข็นคนพิการขับเคล่ือนดวยระบบไฟฟา (Electrical Wheel Chair รุน2)11

ปรัชญา หลาสมบูรณ และคุณากร ธิประเสริฐ (2548) ไดคิดคนและประดิษฐรถเข็นคน

พิการขับเคล่ือนดวยระบบไฟฟา (Electrical Wheel Chair รุน2) ขึ้นโครงการดังกลาวเปนผลงานท่ี

นํามาพัฒนาตอจากผลงานของนักศึกษารุนกอนท่ีจบการศึกษาไปแลว โดยเริ่มศึกษาระบบ

โครงสรางของรถเข็นคนพิการถึงรูปแบบการเคล่ือนท่ีไปขางหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย และเล้ียวขวา 

และทําการออกแบบโครงสรางพรอมกับวางอุปกรณวาจะตองวางในลักษณะไหน ตัวโครงสรางได

ดัดแปลงจากเดิมเพ่ือใหแข็งแรงขึ้น โดยการนําเหล็กทําเปนกากบาทเช่ือมใหแข็งแรง คือเพ่ิมเหล็ก

ใหหนาขึ้นเพ่ือรับน้ําหนักของตัวบุคคลท่ีจะนั่งลงไป  ตัวรถเข็นมีน้ําหนักประมาณ 50-60 กิโลกรัม 

ผูปวยสามารถควบคุมไดเองเพียงแคใชคันโยก ซ่ึงอยูทางดานซายมือสําหรับควบคุมการเดินหนา 

ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียวขวา สวนดานขวามือจะเปนสวิตชควบคุมไฟและสวิตชพัดลม เครื่องนี้จะ

   

                                                
11 ขาวการศึกษา เดลินิวส (2548).  เรียนไมรูจบ : รถเข็นไฟฟาเติมฝนคนพิการ 
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ออกแบบใหใชงานในพ้ืนท่ีเรียบๆ เชน โรงพยาบาล หรือท่ีรถเข็นตัวนี้สามารถชารจแบตเต อรี่ได

โดยการนําปล๊ักเสียบเตารับขนาด 220/250 โวลต เม่ือแบตเตอรี่เต็มจะมีสัญญาณไฟบอก (Full) สี

เขียวและเม่ือแบตเตอรี่ต่ํา จะมีสัญญาณไฟบอก (Low) สีแดง สามารถปรับระดับแรงดันไฟฟาหรือ

ปริมาณไฟได และมีระบบขับเคล่ือนสํารองเม่ือระบบไฟฟาจากแบตเตอรี่ไมทํางาน มีระบบเ บรก

เพ่ือความปลอดภัย ทําชุดควบคุมใหงายตอการใชงานไดจริง สําหรับมอเตอรท่ีใชในการขับเคล่ือน

นั้นเปนมอเตอรกระแสตรงขนาด 500 วัตต ขับเคล่ือนโดยอาศัยสายพาน ดวยความเร็วไมเกิน 20 

กิโลเมตรตอช่ัวโมง สามารถปรับความเร็วได 2 ระดับ และขึ้นทางลาดชันได 10-15 องศา  

2.5.1.2  รถเข็นคนพิการระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition)12

ณรงครัตน เล้ียวรุงโรจน อนุพงษ ธรรมรักษาสิทธ์ิ และรศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย 

(2546). รถเข็นคนพิการในปจจุบันตองใชแขนในการเคล่ือนท่ี ซ่ึงไมเหมาะสมกับบุคคลท่ีแขนไมมี

แรงหรือวาพิการท้ังแขนและขา จึงควรท่ีจะพัฒนาการขับเคล่ือนของรถเข็นใหมีความสะดวกยิ่งขึ้น 

โดยไดนําระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) มาประยุกตใชงานซ่ึงระบบนี้เปนระบบท่ีสราง

ขึ้นเพ่ือใหสามารถรับรูและเขาใจเสียงพูดท่ีไดรับเขาสูระบบ โดยไมขึ้นกับผูพูดในแตละ

สภาพแวดลอม กระบวนการหลักของระบบรูจําเสียงพูดและการควบคุมมอเตอรจะทํางานโดยอาศัย

การประมวลผลบนคอมพิวเตอร โดยรับคําส่ังเสียงผานทางไมโครโฟน จากนั้นเปล่ียนสัญญาณเสียง

ใหเปนสัญญาณดิจิตอลซ่ึงทําใหงายตอการประมวลผล นําสัญญาณท่ีไดไปตัดแบงคําดวยวิธีการ

ของแผนภาพพลังงานและทําการลดระดับของสัญญาณ รบกวนท่ีสงผลตอสัญญาณเสียงท่ีรับเขามา 

วิธีการดึงลักษณะสําคัญของเสียง คือการหาสัมประสิทธ์ิเซปสตรอล (Cepstral) การประมาณพันธะ

เชิงเสน เพ่ือหาลักษณะรวมกันของเสียงพูดเดียวกันจากบุคคลท่ีตางกัน และนําไปเปนขอมูลในการ

สอนระบบรูจํา โดยใชโครงข ายประสาทเทียมแบบแพรกระจายยอนกลับ เพ่ือสอนและหาคาถวง

น้ําหนักท่ีเหมาะสมสําหรับการเปรียบเทียบขอมูล และตัดสินใจใหไดขอมูลคําส่ังท่ีถูกตอง โดยจะ

เอาขอมูลนี้สงผานออกการดอินเตอรเฟส 8255 ไปยังวงจรพัลสวิดมอดดูเลช่ันเพ่ือควบคุมวงจรขับ

มอเตอรพรอมท้ังควบคุมความเร็วของมอเตอรใหหมุนตามคําส่ัง 

 

ระบบรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) ใชในการควบคุมรถเข็นคนพิการใหเคล่ือนท่ี

ไปในทิศทางตางๆ โดยกําหนดดวยคําส่ัง 9 คําส่ัง ประกอบดวยคําวา เดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย 

เล้ียวขวา กึ่งซาย กึ่งขวา เร็วขึ้น ชาลง และหยุด ซ่ึงจะเปนคําส่ังท่ีใชเปนสัญญาณอินพุตเขาสูระบบ 

และระบบก็จะประมวลผลตัดสินใจและสงคาเอาทพุต ออกไปควบคุมมอเตอรเพ่ือเคล่ือนรถเข็นคน

พิการในทิศทางท่ีส่ัง  

                                                
12 ณรงครัตน เลี้ยวรุงโรจน, อนุพงษ ธรรมรักษาสิทธิ์ และรศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย (2546).  รถเข็นคนพิการควบคุมดวยระบบรูจํา

เสียงพูด . 
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องคประกอบหลักๆ ของระบบรูจําเสียงพูดแบงไดเปน 3 ขั้นตอนดังนี้  

1)  การเตรียมสัญญาณขั้นตน (Preprocessing) 

เปนขั้นตอนท่ีจะทําใหสัญญาณเสียงท่ีจะนําไปใช หรือรับเขามานั้น มีความสมบูรณ

มากท่ีสุด โดยจะทําการกําจัดสัญญาณรบกวน (Noise) และตัดสวนท่ีไมใชสัญญาณเสียง 

(Unvoiced) ออกซ่ึงจะเหลือแตเพียง ชวงท่ีเปนขอมูลเสียง  

2)  การหาลักษณะสําคัญของเสียง (Feature Extraction) 

เปนขั้นตอนท่ีใชสําหรับหาองคประกอบสําคัญตางๆ ของเสียงแตละเสียงท่ีรับเขามา ให

รูวาคําแตละคํานั้นมีลักษณะเดนอยางไร  

3)  การรูจําเสียงพูด (Speech Recognition) 

เปนขั้นตอนท่ีใหระบบทําการเรียนรูโดยการนําสัญญาณเสียงเขาสูระบบโครงขาย

ประสาทเทียม (Neural Network System) เพ่ือระบบจะทําการตัดสินใจ และใหผลลัพธตาม

สัญญาณเสียงท่ีแตกตางกันไดถูกตอง  

ผลการทดลองท่ีไดจากการพูดของกลุมบุคคลท่ีเก็บตัวอยางมีความถูกตอง 100 

เปอรเซ็นต และผลจากการพูดของบุคคลท่ัวๆ ไปมีความถูกตอง 82.67 เปอรเซ็นต 

2.5.2  งานวิจัยท่ีเกี่ยวของในตางประเทศ 

2.5.2.1  A Voice Operated Wheelchair with Biosignal Monitoring for Home 

Environment13

ในงานวิจัยนี้ทีมพัฒนาไดทําการเพ่ิมเติมสวนควบคุมส่ังการโดยใชเสียงซ่ึงมีคําส่ัง

ท้ังส้ิน 41 คําส่ัง หลักการในการรูจําเสียงจะใช Hidden Markov Models (HMMs) เพ่ือเทียบเสียง

คําส่ังจากผูใช กับเสียงซ่ึงไดทําการบันทึกไวแลว นอกจากเรื่องส่ังงานดวยเสียงในงานวิจัยช้ินนี้ยัง

ไดทําการวัดคาสถานะของ ผูใชเชนน้ําหนัก สัญญาณชีพจร ปริมาณออกซิเจน เปนตน 

  

2.5.2.2   Developing Intelligent Wheelchairs for the Handicapped14

งานวิจัยนี้เปนการสรุปผลการสํารวจงานวิจัย การพัฒนารถเข็นคนพิการ (wheelchair) ท่ี

ทํางานแบบอัตโนมัติ และมีการอภิปรายวิวัฒนาการของการสรางรถเข็นคนพิการอัตโนมัติแบบ

อัจฉริยะโดยหนวยงานวิจัยและพัฒนา  ของบริษัท Applied Artificial Intelligence: AAI ซ่ึงตลอด

หลายปท่ีผานมาไดมีการพัฒนาและทดสอบอยางตอเนื่องในระบบมาตรฐานการจัดการ 

ความสามารถของรถเข็นคนพิการ ท่ีสรางขึ้นโดยมีการกําหนดโครงสรางทางวิศวกรรมเปนอยางดี  

  

                                                
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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โดยใชหลักการการเลียนแบบพฤติกรรม ซ่ึงจะตองใชวัสดุและราคาตนทุนนอยท่ีสุด แตให

ประสิทธิภาพสูงสุด ปลอดภัยมากท่ีสุด สวนโครงสรางมีลักษณะโปรงแสงและยืดหยุนไดดี และยัง

มีการนําระบบปฏิบัติการเสริมท่ีสรางขึ้นใหมมาทดลองใชกับแบบจําลองรถเข็นคนพิการท่ีนิยมใช

สองชนิดดวยกัน ซ่ึงผลเริ่มแรกท่ีไดนั้นเปนไปในทิศทางท่ีนาพอใจ 

รถเข็นคนพิการตนแบบท้ังสองชนิดท่ีใช สามารถนําเขาสูทางดานการคาได ซ่ึงถูกสราง

ขึ้นโดยใชการพัฒนาระบบคอมพิวเตอรใหชาญฉลาดโดยหลักการเลียนแบบพฤติกรรม ซ่ึงการทํา

ตนแบบเริ่มแรกนั้นเปนไปอยางรวดเร็วและขนาดของซอฟตแวรนั้นเล็กกวาขนาดของ

โปรแกรมควบคุมมาก ซ่ึงจะคลายกับการควบคุมยานพาหนะในสถานการณและส่ิงแวดลอมจริง ท่ี

ใชปญญาประดิษฐแบบดั้งเดิมและใชวิธีการสรางหุนยนต สําหรับหนึ่งในรถเข็นคนพิการท่ีสามารถ

ใชภายในอาคารไดนั้น จะใชระบบการนําทาง (Landmark)  จากการสํารวจงานวิจัยในครั้งนี้จะเห็น

ไดวา สมรรถภาพของรถเข็นคนพิการตนแบบไดช้ีใหเห็นถึงส่ิงท่ีควรระมัดระวังในการสรางรถเข็น

คนพิการแบบอัจฉริยะ คือ ความเหมาะสมในการใช และความสามารถในการชวยเหลือตัวเองของผู

พิการจากความแตกตางของระดับความรุนแรงของการทุพลภาพ 

จากการศึกษางานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับวิทยานิพนธท่ีนําเสนอ สามารถเปรียบเทียบ

ความสามารถของระบบ แตละงานวิจัยไดดังตารางท่ี 2.3 
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ตารางท่ี 2.3 แสดงการเปรียบเทียบความสามารถของระบบ แตละงานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับวิทยานิพนธ

ท่ีนําเสนอ 

 

ลํา 

ดับ 
ความสามารถของระบบ 

Electrical 

Wheel 

Chair รุน215

รถเข็นคน

พิการระบบ

รูจําเสียงพูด

15

16 
 

A Voice Operated 

Wheelchair with 

Biosignal 

Monitoring for 

Home 

Environment17

Developing 

Intelligent 

Wheelchairs 

for the 

Handicapped

 

18

วิทยานิพน

ธท่ีนําเสนอ 

 

1 สามารถควบคุมการ

ขับเคล่ือนดวยคอมพิวเตอร

โดยผานเครือขายไรสาย 

   

 

 

 2 สามารถควบคุมการขับ

เคล่ือนท่ีตัวรถดวย 

Joystick 

     

3 มีการติดตั้งกลองท่ีตัว

รถเข็น 
     

4 มีการแสดงสภาวะของผู

พิการหรือผูสูงอายุ  เชน 

อุณหภูมิรางกาย 

   

 

 

5 สามารถเชื่อมตอการ

ทํางานรวมกับอุปกรณอ่ืน  
   

 
 

6 สามารถขับเคล่ือนดวย

ระบบอัตโนมัติ 
     

7 มีระบบแจงเตือนเมื่อผู

พิการหรือผูสูงอายุตองการ

ความชวยเหลือ 

   

 

 

8 สามารถขับเคล่ือนดวย

ระบบรูจําเสียงพูด 
   

 
 

9 วัสดุท่ีใชทํารถเข็นมี

น้ําหนักเบา ราคาถูก 
   

 
 

                                                
15  ขาวการศึกษา เดลินิวส (2548).  เรียนไมรูจบ : รถเข็นไฟฟาเติมฝนคนพิการ 
16 ณรงครัตน, อนุพงษ และ รศ.ดร.โกสินทร จํานงไทย (2546).  รถเข็นคนพิการควบคุมดวยระบบรูจําเสียงพูด. 
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 

จากงานวิจัยท่ีไดศึกษามายังมีสวนท่ีสามารถพัฒนาตอไดดังนี้คือ การควบคุมรถเข็น

ดวยคอมพิวเตอรโดยผานเครือขายไรสาย การติดตั้ งกลองท่ีตัวรถเข็นเพ่ือแสดงสภาพแวดลอม

รอบตัวรถเข็น การติดตั้งระบบแจงเตือนบนรถเข็นเพ่ือทําการแจงเตือนเม่ือผูพิการหรือผูสูงอายุ

ตองการความชวยเหลือ การติดตั้งระบบแสดงสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุบนรถเข็น 

ในสวนของงานวิจัยท่ีนําเสนอนี้ไดนําเอาสวนท่ีสามาร ถพัฒนาตอไดของงานวิจัยท่ีได

ศึกษา มาทําการพัฒนาตอยอด เพ่ือใหการใชงานรถเข็นมีประสิทธิภาพท่ีดียิ่งขึ้น เทคนิคอีกประการ

ท่ีนํามาใชนั่นก็คือการเช่ือมตออุปกรณสองอยางเพ่ือใหทํางานรวมกัน เทคนิคท่ีวานั้นก็คือการ

เช่ือมตอการทํางานระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง โดยเม่ือสองส่ิงนี้ทํางานรวมกันแลวจะทําให

รถเข็นสามารถท่ีจะขับเคล่ือนไดเองอยางอัตโนมัติ 
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บทท่ี 3 

การดําเนินงาน 
 

เนื้อหาในสวนนี้จะประกอบไปดวยสวนของการวิเคราะหและออกแบบภาพรวมของ

งานวิจัย ซ่ึงมีหัวขอดังตอไปนี ้

3.1   ภาพรวมการทํางานของระบบ (System Overview) 

3.2   การออกแบบระบบไมเทานําทาง (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.3   การออกแบบระบบรถเขน็ (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.4   การออกแบบระบบ Server (เปนการพัฒนารวมกันกับนักศึกษาปริญญาตร)ี 

3.5  การออกแบบระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.1 รูปแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.2 รูปแบบการกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

 

3.1  ภาพรวมการทํางานของระบบ (System Overview) 

รูปแสดงภาพรวมของระบบควบคุมและตรวจสอบรถเข็นอัจฉริยะสําหรับชวยเหลือผู

พิการและผูสูงอายุ ซ่ึงประกอบไปดวย 3 สวนหลักๆ คือ Server รถเข็น และไมเทานําทางแตละสวน

แสดงไวดังรูปท่ี 3.1 
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รูปท่ี 3.1  ไดอะแกรมภาพรวมของระบบ 

 

สวนรถเข็น: หัวใจหลักของสวนนี้ก็คือตัวไมโครคอนโทรลเลอร Atmega128 ซ่ึงจะทํา

หนาท่ีในการควบคุมส่ังการใหมอเตอรเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย หรือเล้ียวขวา รวมท้ังรับและสง

คาจากตัว sensor ตางๆ เชนรับคาจากตัว ultrasonic เขามาแลวทําการส่ังการใหมอเตอรหมุน เปนตน 

สวน Server: ในสวน Server จะทําการออกแบบสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) 

โดยใช Netbeans IDE 6.9 รวมกับภาษา java ในการออกแบบเพ่ือรับคาตางๆท่ีสงมาจากสวนรถเข็น

มาแสดงบนหนาจอและยังสามารถท่ีจะควบคุมอุปกรณบนรถเข็นไดอีกดวย 

สวนไมเทานําทาง : เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับลางโดยจะมีการติด Sensor 

Ultrasonic ไวท่ีไมเทา และมอเตอรส่ันไวท่ีดามจับในการส่ันเตือนผูใชใหทราบ และสวนของไมเทา

นําทางยังสามารถท่ีจะนํามาเช่ือมตอสัญญาณกับสวนข องรถเข็นเพ่ือทําใหการทํางานของรถเข็นมี

ประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

การเช่ือมตอสัญญาณในแตละสวนจะใชวิธีการดังตอไปนี้ 

1)  ไมเทานําทางกับรถเข็น ในสวนนี้จะใชการเช่ือมตอสัญญาณแบบสายโดยการใชสาย 

UTP ในการเช่ือมตอ 

 DPU
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2)  รถเข็นกับ SERVER ในสวนนี้จะใชการเช่ือมตอสัญญาณ โดยการใชเครือขายแลน

แบบไรสาย (Wireless LAN) 

 

3.2 การออกแบบระบบไมเทานําทาง 

ภาพรวมของระบบไมเทานําทางประกอบดวย 3 สวน ซ่ึงแตละสวนจะถูกควบคุมการ

ทํางานดวยไมโครคอนโทรลเลอร AVR และตัวไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบไมเทานําทางก็จะ

เช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอรท่ีระบบรถเข็นดังแสดงในรูปท่ี 3.2 

 

 
 

รูปท่ี 3.2  ภาพรวมของระบบไมเทานําทาง 
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สัญญาณ sensor จากหมวก

เริ่มตน

สัญญาณ sensor จากเสื้อกั๊ก

สัญญาณ sensor จากไมเทา

ไมมี

มี

ไมมี

ไมมี

มี

มี

สั่งมอเตอรสั่น

สั่งมอเตอรสั่น

สั่งมอเตอรสั่น

 
 

รูปท่ี 3.3  Flowchart การทํางานของระบบไมเทานําทาง 
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สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากหมวก

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่หมวก

สั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.4  Flowchart การทํางานของหมวก 

 

สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากเสื้อกั๊ก

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่เสื้อกั๊ก

สั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.5  Flowchart การทํางานของเส้ือกั๊ก 
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สัญญาณการตรวจเจอสิ่งกีดขวางของ 

sensor จากไมเทา

เริ่มตน

ไมโครฯสั่งมอเตอรที่ดามจับ

ไมเทาสั่น

ไมมี

มี

 

 

รูปท่ี 3.6  Flowchart การทํางานของไมเทา 

 

3.2.1 ไมเทานําทาง 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับลางจะมีการติด Sensor Ultrasonic ไวท่ีไมเทา และ

มอเตอรส่ันไวท่ีดามจับในการส่ันเตือนผูใชใหทราบ ดังรูปท่ี 3.7 แสดงแผนภาพการทํางานของไม

เทานําทาง 

 

 
 

รูปท่ี 3.7  แผนภาพการทํางานของไมเทา 

 

 

 

Ultrasonic 

Motor ส่ัน 
ควบคุมการส่ัน 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 
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3.2.2  เส้ือกั๊ก 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับกลางจะมีการติด Sensor Ultrasonic ท่ีเส้ือกั๊ก 2 ตัว 

มอเตอรส่ัน  2 ตัว ท่ีเส้ือ กั๊กจะมี Microcontroller ท่ีเปนตัวควบคุมการทํางานท้ังสามสวน และมี

แบตเตอรี่เปนแหลงจายไฟใหกับวงจร ซ่ึงแผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.8 แผนภาพการทํางานของเส้ือกั๊ก 

 

3.2.3  หมวก 

เปนการตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับบนจะมีการติด Sensor Ultrasonic ท่ีหมวก 1 ตัว 

มอเตอรส่ัน 1 ตัว เพ่ือทําการแจงเตือนผูใชเม่ือเจอส่ิงกีดขวาง  ซ่ึงแผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 

3.9 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.9  แผนภาพการทํางานของหมวก 

 

 

Ultrasonic 2 ตัว 

Motor ส่ัน 2 

 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 

ควบคุมการส่ัน 

Motor ส่ัน 

Ultrasonic 

สัญญาณควบคุมการรับ-สงสัญญาณของ ultrasonic 

ควบคุมการส่ัน 
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3.3   การออกแบบระบบรถเข็น 

ในสวนของรถเข็นจะประกอบไปดวยระบบตา งๆ ดังตอไปนี้ ระบบขับเคล่ือน ระบบ

ควบ คุมการขับเคล่ือน ระบบแสดงสถานะของแบตเตอรี่ ระบบแจงเตือน ระบบตรวจ สอบสถานะ

คนพิการหรือผูสูงอายุ ระบบการส่ือสาร  และระบบประมวลผลของ Microcontroller ซ่ึงภาพรวม

ของระบบตางๆแสดงไดดังรูปท่ี 3.10 

 

 
 

รูปท่ี 3.10  ภาพรวมของระบบรถเข็น 

 

ในสวนการออกแบบรถเข็นจะทําการติดตั้งระบบไฟฟาใหกับรถเข็นและทําการติดตั้ง 

Module sensor ในการติดตอรับสงขอมูลระหวางรถเข็นกับ Server และการติดตอระหวางรถเข็นกับ

ไมเทานําทางใหทํางานรวมกัน ซ่ึงรูปแบบการทํางานแสดงไดดังรูปท่ี 3.11 และรูปท่ี 3.12  

SERVER 
Sensor ตรวจวัด

สถานะผูนั่งรถเข็น 
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สัญญาณ sensor ดานซาย

เริ่มตน

สัญญาณ sensor ดานขวา

ไมมี

มี

ไมมี

มี

มอเตอรซายหมุน 

มอเตอรขวาหยุด(หลบขวา)

มอเตอรซายหยุด

มอเตอรขวาหมุน(หลบซาย)

 
 

รูปท่ี 3.11  Flowchart การทํางานระบบรถเข็นในโหมด Auto 

 

สัญญาณ Joystick สั่งเดินหนา

เริ่มตน

สัญญาณ Joystick สั่งเลี้ยวขวา

ไมมี

มี

ไมมี

มี

มอเตอรซายและขวาหมุน 

พรอมกัน(เดินหนา)

มอเตอรซายหมุน

มอเตอรขวาหยุด(เลี้ยวขวา)

สัญญาณ Joystick สั่งเลี้ยวซาย
มี มอเตอรซายหยุด

มอเตอรขวาหมุน(เลี้ยวซาย)

ไมมี

สัญญาณ Joystick สั่งถอยหลัง
มี มอเตอรซายและขวาหมุน 

กลับพรอมกัน(ถอยหลัง)

ไมมี

 
 

รูปท่ี 3.12  Flowchart การทํางานระบบรถเข็นในโหมด Manual 
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แผนภาพการทํางานของระบบตาง  ๆ

3.3.1  ระบบขับเคล่ือน
 

 

 

รูปท่ี 3.13  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ มอเตอร 

 

Microcontroller ส่ังการทํางานของมอเตอรผานวงจรควบคุมมอเตอรเพ่ือใหรถเข็นทํา

การเคล่ือนไปในทิศทางท่ีตองการหรือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง ไดแกเดินหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย เล้ียว

ขวา 

3.3.2  ระบบควบคุม 

กานควบคุม(Joystick) จะสงสัญญาณ TTL ไปยัง Microcontroller เม่ือ Microcontroller 

ไดรับสัญญาณก็จะประมวลผลเพ่ือส่ังใหวงจรควบคุมมอเตอรทํางาน แผนภาพการทํางานแสดงดัง

รูปท่ี 3.14 

 

 
 

รูปท่ี 3.14  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Joystick 

 

 

 

 

มอเตอรขวา 

วงจรควบคุม

มอเตอร 

 
Microcontroller 

TTL + 

- 

+ 

มอเตอรซาย 
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3.3.3 ระบบสวิตช 

เม่ือมีการกดสวิตชท่ีตัวรถเข็นจะเปนการส่ัง ให Microcontroller สงสัญญาณไปยัง 

Server โดยสงผานสัญญาณแบบไรสาย แผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.15 

 

 

 

รูปท่ี 3.15  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Switch แจงเตือน 

 

3.3.4 ระบบการส่ือสาร 

ในสวนของการส่ือสารระหวางไมเทานําทางกับรถเข็น จะใชสาย UTP ในการส่ือสาร

รับสงสัญญาณระหวางกัน ดังแสดงแผนภาพการทํางานตามรูปท่ี 3.16 

 

 
   

รูปท่ี 3.16  แผนภาพการส่ือสารระหวางไมเทานําทางกับรถเข็น 

 

การสงสัญญาณระหวางรถเข็นกับฝง Server จะใชการสงสัญญาณแบบไรสาย แผนภาพ

การทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.17 

 

 
 

รูปท่ี 3.17  แผนภาพการส่ือสารระหวางรถเข็นกับServer 

 

 

 

 

 

SERVER รถเข็น Wireless LAN 

รถเข็น ไมเทานําทาง 
สาย UTP 
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3.3.5  ระบบประมวลผล 
  

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.18  แผนภาพการประมวลผลของ Microcontroller 

 

Microcontroller 1 รับคาจาก Sensor ตรวจวัดสภาวะของคนไขแลวสงให 

microcontroller 2 

Microcontroller 2 รับคาจาก  Microcontroller 1 แลวทําการประมวลผล และทําการ

ติดตอส่ือสารเพ่ือสงขอมูลใหกับ Server 

 

3.3.6  ระบบแสดงผลและแจงเตือนสถานะแบตเตอรี่ 

 

 
  

รูปท่ี 3.19  แผนภาพการทํางานของระบบแสดงปริมาณแบตเตอรี ่

 

 

 

 

 

 

Wireless LAN 

SERVER Microcontroller 1 Microcontroller 2 

Sensor DPU
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3.3.7  ระบบการติดตอระหวาง Microcontroller กับ Server 

การทํางานเพ่ือสงขอมูลสภาวะของคนไข เชน ขอมูลอุณหภูมิ ความดันเปนตน โดย

ขอมูลเหลานี้จะไดมาจากอุปกรณตรวจจับสงไปท่ี Microcontroller จากนั้น  Microcontroller จะ

สงไปให Server ผานทางเครือขายไรสาย (Wireless LAN) แผนภาพการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.20 

 

 
 

รูปท่ี 3.20  แผนภาพการทํางานระหวาง Microcontroller กับ Server 

 

3.4   การออกแบบระบบ Server 

ในสวนของการออกแบบระบบ Server นี้จะใชโปรแกรม Netbeans IDE 6.9 ในการ

พัฒนารวมกับภาษา Java ในการออกแบบสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) เพ่ือรับคาสัญญาณ

ตางๆท่ีสงมาจากรถเข็น เชน สัญญาณอัตราการเตนของหัวใจ  สัญญาณคาชีพจร และสัญญาณภาพ

จากกลองไอพี มาแสดงบนหนาจอ รูปแบบของสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก  (GUI) แสดงตามรูป

ท่ี 3.21 
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รูปท่ี 3.21 สวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) 

 

ในสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) จะแบงออกเปน 4 สวนหลักๆไดแก 

สวน Information ซ่ึงก็ไดแก 

1) หมายเลขรถเข็น 

2) หมายเลขคนไข 

3) อุณหภูมิรางกาย 

4) สัญญาณชีพจร 

สวน Status การขับเคล่ือนรถเข็น 

สถานะ การขับเคล่ือนแบบ Auto หรือ Manual 

สวนของการ Control รถเข็น 

1) ควบคุมเดินหนา 

2) ควบคุมเล้ียวซาย 

3) ควบคุมเล้ียวขวา 

4) ควบคุมถอยหลัง 

สวนของภาพจากกลองท่ีติดบนรถเข็น 

นําภาพจากกลองท่ีติดตั้งบนรถเข็นมาแสดงในสวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) 
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3.5  การออกแบบระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

3.5.1  รูปแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

ในการออกแบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมมีหลายรูปแบบ 

เชน วิธี Polling วิธีให server ตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point และวิธีติดตั้ง

คอมพิวเตอรโนตบุคท่ีฝงรถเข็นเพ่ิม (PC-PC) ซ่ึงหลักการทํางานของวิธีตางมีดังนี้ 

3.5.1.1 วิธี Polling 

วิธีการนี้เปนการเช็คการเช่ือมตอกันระหวางระบบรถเข็นไฟฟากับระบบ Server วา ณ 

ขณะนั้นการเช่ือมตอกันเปนอยางไรบาง ซ่ึงหลักการทํางานก็คือ Server จะสงอักษรบางอยางไปให 

Microcontroller ท่ีรถเข็นทุกๆ 1 วินาที เม่ือ Microcontroller ท่ีรถเข็นไดรับอักษรนั้นก็จะทําการเช็ค

เวลาวารับอักษรตัวนั้นไดในเวลากี่วินาที ถา Microcontroller ไมไดรับอักษรตัวนั้นหรือใชเวลาใน

การรับนานก็แสดงวาใกลจะหลุดหรือหลุดการเช่ือมตอกันแลว Microcontroller ก็จะส่ังใหรถเข็น

ถอยหลังกลับมายังรัศมีสัญญาณควบคุมซ่ึงหลักการทํางานของวิธี Polling แสดงดังรูปท่ี 3.22 

 

 
 

รูปท่ี 3.22  วิธีการตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธี Polling 

  

3.5.1.2 วิธี PC-PC 

วิธีการนี้ก็เปนอีกวิธีการหนึ่งท่ีใชในการตรวจเช็คการเช่ือมตอกันระหวางรถเข็นไฟฟา

กับ Server ซ่ึงตองติดตั้งโนตบุคเพ่ิ มท่ีตัวรถเข็น หลักการทํางานก็คือการ Ping IP จากโนตบุคท่ี

ติดตั้งบนรถเข็นไปหา IP ฝง Server จากนั้นก็ตรวจสอบการตอบกลับมาของฝง Server ถาไมมีการ

ตอบกลับมาก็แสดงวาระหวางรถเข็นไฟฟากับ Server ไดหลุดการเช่ือมตอกันแลว หลักการทํางาน

ของวิธี PC-PC แสดงไดดังรูปท่ี 3.23 
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รูปท่ี 3.23  วิธีการตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธี PC-PC (Ping IP) 

  

3.5.1.3 วิธีเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point 

ในการตรวจสอบความแรงของสัญญาณนั้นจําเปนจะตองเพ่ิมโปรแกรมท่ีทําตัวเองเปน 

Client เม่ือโปรแกรม Client ตรวจเช็คความแรงของสัญญาณแลวพบวาความแรงของสัญญาณนอย

กวาคาความแรงสัญญาณท่ีกําหนดไว แสดงวาการเช่ือมตอสัญญาณเริ่มใกลจะหลุดแลว โปรแกรม 

Client จะสงอักษร T ไปใหโปรแกรมหลัก เม่ือโปรแกรมหลักไดรับอักษร T ก็จะสงตอไปให 

Microcontroller ฝงรถเข็น เม่ือ Microcontroller ฝงรถเข็นไดรับอักษร T ก็จะส่ังใหรถเข็นถอยหลัง

กลับ 

 

  

 

รูปท่ี 3.24  การตรวจสอบการเช่ือมตอสัญญาณดวยวิธีเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point  

  

จากการวิเคราะหวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมท้ัง 3 วิธี

สามารถท่ีจะทําเปนตารางเปรียบเทียบขอดี – ขอเสียไดตามตารางท่ี 3.1 

DPU
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ตารางท่ี 3.1 การเปรียบเทียบขอด-ีขอเสียของวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการ

ควบคุมวิธีการตางๆ  

 

หัวขอ 

วิธีการที่ใช  

Polling เช็คความแรงสัญญาณ  

Access point 

PC - PC 

1. คาใชจายเรื่องอุปกรณ

เพิ่มเติม  

- ไมมีคาใชจายเพิ่มเติม  - ไมมีคาใชจายเพิ่มเติม  - มีคาใชจายในการเพิ่ม 

notebook ท่ีฝงรถเข็น  

2. code ท่ีเพิ่มข้ึนเพื่อ

ตรวจสอบการออกนอก

ระยะควบคุม  

- ตองเพิ่ม code ท้ังฝง 

server และ รถเข็น  

- เพิ่มเพียง code ฝง server  - ตองเพิ่ม code ท้ังฝง 

server และ PC ท่ีรถเข็น  

3. การสั่งการเม่ือรูวา

รถเข็นออกนอกรัศมีการ

ควบคุม  

- microcontroller สามารถ

สั่งการควบคุมรถเข็นได

ทันที  

- Server ตองสั่งใหรถเข็น

หมุนกลับ  

- notebook ท่ีติดต้ังท่ี

รถเข็นสามารถสั่งการ

ควบคุมรถเข็นไดทันที  

4. ความเสถียรของระบบ 

(กรณีท่ีรถเข็นออกนอกเขต

ควบคุม)  

- ปานกลาง  - มาก  - มาก  

 

จากตารางการเปรียบเทียบวิธีการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม

ผูวิจัยไดเลือกใชวิธีการตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจากตัว Access Point ท่ีติดตั้งบนตัวรถเข็น 

เนื่องจากไมตองติดตั้งอุปกรณเพ่ิมเติม มีความเสถียรภาพของการทํางานมาก 

3.5.2   รูปแบบการกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

เม่ือรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมไปแลว รูปแบบในการนํารถเข็นกลับมา

เขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นนั้น ก็มีอยูหลายรูปแบบดวยกันเชน ส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับมา

ตรงๆ  ส่ังใหรถเ ข็นหมุนกลับ 180 องศาแลวเดินหนาตอ เปนตน และผูวิจัยก็ไดเลือกใชวิธีการ

กลับมาของรถเข็นในรูปแบบ ส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับ 1 วินาที จากนั้นหมุนขวา 180 องศาแลว

สุดทายก็ส่ังใหรถเข็นเดินหนาตอ 3 วินาที หลักการทํางานแสดงดังรูปท่ี 3.25 
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รูปท่ี 3.25  วิธีการกลับเขามายังรัศมีการควบคุมของรถเข็น 

 

3.5.3   โปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point1

โปรแกรมนี้จะทําตัวเปน client เพ่ือเช่ือมตอกับโปรแกรมหลัก ซ่ึงจะทําการตรวจเช็ค

ความแรงของสัญญาณจากตัว Access point ท่ีติดตั้งบนรถเข็นไฟฟาเพ่ือเปรียบเทียบกับคาความแรง

ของสัญญาณท่ีกําหนดไวในตัวโปรแกรม เม่ือความแรงของสัญญาณท่ีรับไดนั้นนอยกวาความแรง

ของสัญญาณท่ีกําหนดไวคือ -80dB  โปรแกรมจะส่ังใหรถเข็นกลับเขามายังรัศมีของการควบคุมได

เอง ซ่ึงหนาตาโปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณแสดงไดตามรูปท่ี 3.26 

 

 

 
 

รูปท่ี 3.26 โปรแกรมตรวจเช็คความแรงของสัญญาณจาก Access Point 

 

 

 

 

                                                
1 mygapula sudheer (2008). Wireless signal indicator 
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3.5.4  การส่ือสารกันระหวาง Software ภายในระบบรถเข็นไฟฟา 

ในงานวิจัยนี้ไดมีการเขียนโปรแกรมท้ังหมด 4 สวนดวยกันไดแก โปรแกรมในสวน

ของระบบไมเทานําทาง , โปรแกรมสวนของระบบรถเข็นไฟฟา , โปรแกรมสวนของ Server และ

โปรแกรมสวนของโปรแกรม Client ซ่ึงโปรแกรมในแตละสวนจะมีการส่ือสารกันดังรูปท่ี 3.27 

  

 
 

รูปท่ี 3.27  รูปแบบการติดตอส่ือสารกันระหวางโปรแกรมภายในระบบ 
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สรุป 

จากการออกแบบงานวิจัยนี้มีสวนท่ีสําคัญอยู 2 สวนดวยกันคือ 

1) สวนของการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นและไมเทานําทาง ซ่ึงจะมีการทดสอบ

การทํางาน ดังนี ้

1.1)  การทํางานของระบบ ณ สภาพแวดลอมตางๆ เชน พ้ืนท่ีลาดชัน พ้ืนท่ีขรุขระ 

ถนนคอนกรีต สนามหญา บริเวณท่ีมีและไมมีส่ิงกีดขวาง เปนตน 

1.2)  การทํางานของระบบ Sensor ท่ีระยะหางกับวัตถุในระยะและทิศทางตางๆ 

2) สวนของการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็นกับ Server  

การรับคาสัญญาณตางๆท่ีสงมาจากรถเข็นมาแสดงบนหนาจอฝง Server เชน คา

สัญญาณอัตราการเตนของหัวใจ คาสัญญาณชีพจร สัญญาณภาพจากกลองไอพี สัญญาณแจงเตือน

ตางๆ เปนตน และการทดลองระบบปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม โดยจะทําการ

ทดลองการทํางานของระบบ ณ คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 

DPU



 

บทท่ี 4 

ผลการวิจัย 

 

ผลการวิจัยจะแบงออกเปน 3 สวนดังนี้ ระบบไมเทานําทาง  ระบบรถเข็น และระบบ

คอม-พิวเตอรแมขาย (Server) 

 

4.1 การทดลองระบบไมเทานําทาง  

ระบบไมเทานําทางจะทําการติดตั้งเซนเซอรอัลทราโซนิกสไวท้ังหมด 5 จุด ดังแสดงใน

รูปท่ี 4.1 โดยจะมีแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.2 

 

 
 

รูปท่ี 4.1  แสดงการทํางานของระบบเซนเซอรอัลทราโซนิกส 
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รูปท่ี 4.2  แสดงแผนผังการทดลองระบบไมเทานําทาง 

 

4.1.1  ผลการทดลองระบบไมเทานําทาง 

จากการทดลองการทํางานของระบบไมเทานําทางโดยการทดลองสวนอุปกรณท้ัง 3 ช้ิน

ไดแก ไมเทา หมวก และเส้ือกั๊ก โดยทําการตั้งคาในการตรวจพบวัตถุไวท่ีระยะ 2 เมตร โดยทําการ

ทดลองท้ังหมด 10 ครั้ง ผลท่ีไดคือ ระยะการตรวจจับวัตถุพบ 100 % จะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร ท้ัง 10 

ครั้งท่ีทําการทดลอง และตําแหนงของวัตถุท่ีตรวจจับไดจะอยูท่ีดานหนาระหวางทิศทางซาย -45 

องศา และทิศทางดานขวา 45 องศา ลักษณะของการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.3 
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รูปท่ี 4.3  อัตราการส่ันของมอเตอรในระยะการตรวจจับวัตถุท่ีตําแหนง 2 เมตร 

 

4.2 การทดลองระบบรถเข็นไฟฟา 

จะทําการทดสอบการทํางานของระบบรถเข็นโดยทําการทดลองท้ังการเคล่ือนท่ีแบบ

ควบคุมดวยมือ (Manual) และแบบอัตโนมัติ (Automatic) เม่ือทํางานรวมกับไมเทานําทาง  รูปแบบ

การทํางานของระบบรถเข็นไฟฟาแสดงไดตามรูปท่ี 4.4 และมีแผนผังการทดลองระบบรถเข็น

ไฟฟาแบบควบคุมดวยมือ (Manual) แสดงดังรูปท่ี 4.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.4  แสดงการทํางานของระบบรถเข็น 

ระบบไมเทา 
นําทาง 

SERVE
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รูปท่ี 4.5  แสดงแผนผังการทดลองระบบรถเข็นไฟฟาแบบควบคุมดวยมือ (Manual) 

 

4.2.1  ผลการทดลองระบบรถเข็นไฟฟา 

4.2.1.1 การเคล่ือนท่ีแบบควบคุมดวยมือ (Manual) 

เปนการเคล่ือนท่ีโดยท่ีผูใชงาน (User) เปนผูควบคุมทิศทางการเคล่ือนท่ีของรถเข็นจาก

บนตัวรถเข็นโดยบังคับดวยกานควบคุม ( Joystick) เม่ือทําการส่ังการเดินหนา 

ไมโครคอนโทรลเลอร จะส่ังใหมอเตอรหมุนไปขางหนาท้ังสองขาง ส่ังถอยหลัง มอเตอรหมุนไป

ขางหลังท้ังสองขาง ส่ังเล้ียวซาย มอเตอรซายเดินหนา มอเตอรขวาถอยหลัง ส่ังเล้ียวขวา มอเตอร

ขวาเดินหนา มอเตอรซายถอยหลัง ซ่ึงผลจากการทดลองไดผลเปนดังนี้ 

1)  การทดลองบังคับโดยใชกานควบคุมใหรถเข็นเดินหนาเปนระยะทาง 3 เมตร 

เพ่ือดูทิศทางการเบ่ียงเบนของรถเข็น ผลท่ีไดคือรถเข็นจะเบ่ียงเบนไปทางดานซายหรือขวาขึ้นอยู

กับ ณ ขณะนั้นลอหนา ซ่ึงเปนลอกําหนดทิศทางการเล้ียวของรถเข็นอยูท่ีตําแหนง ใด ถาลอหนาอยู

ในตําแหนงหันลอไปทางดานซายรถเข็นก็จะเบ่ียงเบนไปทางดานซาย และถาลอหนาอยูในตําแหนง

หันลอไปทางดานขวารถเข็นก็จะเบ่ียงเบนไปทางดานขวา ท่ีเปนเชนนี้ก็เพราะวาลอหนาของรถเข็น

นั้นสามารถท่ีจะหมุนไดรอบตัวอยางอิสระ 
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2)  การทดลองบังคับโดยใชก านควบคุมใหรถเข็นเดินหนาเปนระยะทาง 10 

เมตร เพ่ือดูวารถเข็นใชเวลาวิ่งจาก 0 - 10 เมตร ใชเวลาเทาใดและใชแรงดันไฟฟาไปเทาใด ผลท่ีได

คือรถเข็นใชเวลารวม 18 วินาที และกอนเริ่มวิ่งแบตเตอรี่มีแรงดัน 12.57 โวลต วิ่งไปท่ีระยะ 10 

เมตร แรงดันแบตเตอรี่ลดลงเหลือ 12.45 โวลต เฉล่ียรถเข็นใชแรงดันไฟฟา 0.12 โวลต 

3)  การทดลองบังคับใหรถเข็นวิ่งในสภาพภูมิประเทศตางๆ ผลการทดลองท่ีได

คือ รถเข็นสามารถท่ีจะวิ่งไดแมสภาพภูมิประเทศจะเปนพ้ืนท่ีลาดชัน , พ้ืนท่ีขรุขระ , สนามหญา , 

พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง และพ้ืนคอนกรีต แตรถเข็นจะทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพท่ีสุดเม่ือวิ่งบนพ้ืน

คอนกรีตท่ีราบเรียบ 

4.2.1.2 การเคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ (Automatic) 

เปนการทํางานรวมกันระหวางระบบไมเทานําทางกับระบบรถเข็น เม่ือเซนเซอรอัลทรา

โซนิกสท่ีระบบไมเทานําทาง และท่ีรถเข็น (สถานะ การทํางานรวมกัน )  ตรวจพบวัตถุในระยะ 2 

เมตรจะทําการสงคาไปใหไมโครคอนโทรลเลอรท่ีรถเข็น เม่ือไมโครคอนโทรลเลอรไดรับคาก็จะ

ส่ังใหรถเข็นทําการหลบหลีกวัตถุ ซ่ึงผลท่ีไดจากการทดลอง เม่ือเซนเซอรอัลทราโซนิกสตรวจพบ

วัตถุในระยะไมเกิน 2 เมตร ท่ีดานหนาตําแหนงระหวางทิศทางซาย -45 องศา ถึงทิศทางขวา  45 

องศา  ไมโคร -คอนโทรลเลอรจะส่ังใหมอเตอรหมุนเพ่ือใหรถเข็นหลบวัตถุท่ีตรวจพบ โดยถา

เซนเซอรอัลทราโซนิกส ตรวจพบวัตถุอยูทางซายก็จะหลบไปทางขวาเล็กนอยแลวก็จะวิ่งตรงตอไป 

ถาตรวจพบวัตถุอยูทางขวาก็จะหลบไปทางซายเล็กนอยแลวก็จะวิ่งตรงตอไป และถาตรวจพบวัตถุ

อยูตรงหนาจะเล้ียวซายหรือขวาขึ้นอยูกับวาเซนเซอรตัวซายหรือตัวขวาตรวจพบวัตถุกอน ซ่ึง

แผนผังรูปแบบเสนทางการวิ่งของรถเข็นแบบอัตโนมัตจิะเปนลักษณะดังรูปท่ี 4.6 
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รูปท่ี 4.6  แผนผังรูปแบบเสนทางการวิ่งแบบอัตโนมัติของรถเข็นเม่ือ ทํางานรวมกันกับไมเทานํา

ทาง 

 

4.2.1.3  สัญญาณฉุกเฉิน 

1) เม่ือผูใชรถเข็นทําการกดปุมสวิทชฉุกเฉินท่ีติดตั้งบนรถเข็น จะมีเสียงดังขึ้นท่ี

ตัวรถเข็นและแจงเตือนไปยังคอมพิวเตอรแมขาย เพ่ือทําการแจงเตือนขอความชวยเหลือ  ผลการ

ทดสอบกดสวิทชฉุกเฉินแจงเตือน เพ่ือขอความชวยเหลือแสดงไดดังนี้ 

2) เม่ือทําการกดสวิทชฉุกเฉินท่ีรถเข็นท่ีมีระยะหางระหวางรถเข็นกับ

คอมพิวเตอรแมขาย  1 – 10 เมตร เสียงแจงเตือนจะดังขึ้นทันทีท่ีตัวรถเข็น แตจะหนวงเวลาดังท่ี

เครื่องคอมพิวเตอรแมขายประมาณ 2 วินาที 

3) เม่ือทําการกดสวิทชฉุกเฉินท่ีรถเข็ นท่ีมีระยะหางระหวางรถเข็นกับ

คอมพิวเตอรแมขายมากกวา 10 เมตรขึ้นไป เสียงแจงเตือนจะดังขึ้นทันทีท่ีตัว 

4) เม่ือเซนเซอรวัดอุณหภูมิ วัดคาท่ีผูพิการหรือผูสูงอายุมีคา > 39 องศา จะทํา

การสงสัญญาณแจงเตือน 
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4.2.1.4  แสดงระดับพลังงานของแบตเตอรี่ท่ีตัวรถเข็น 

ท้ังนี้ระดับพลังงานของแบตเตอรี่จะแสดงท่ี 7-Segment แบงเปนระดับ 0 – 5 ตามระดับ

พลังงาน ซ่ึงตําแหนงในการติดตั้งตัวแสดงผลระดับพลังงานของแบตเตอรี่แสดงไดตามรูปท่ี 4.7 

แบตเตอรี่มีคา >= 13.00 จะแสดงเลข 5 

แบตเตอรี่มีคา 12.80V-12.99V จะแสดงเลข 4 

แบตเตอรี่มีคา 12.60V-12.79V จะแสดงเลข 3 

แบตเตอรี่มีคา 12.40V-12.59V จะแสดงเลข 2 

แบตเตอรี่มีคา 12.20V-12.39V จะแสดงเลข 1 

แบตเตอรี่มีคา <= 12.20 V จะแสดงเลข 0 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.7  ตําแหนงหมายเลข 2 แสดงระดับพลังงานของแบตเตอรี่ 

 

4.3 การทดลองระบบการเชื่อมตอกับคอมพิวเตอรแมขาย (SERVER) 

ในการเช่ือมตอกันระหวางคอมพิวเตอรแมขาย  และรถเข็นจะใชการเช่ือมตอแบบไร

สายโดยผานทางเครือขายไรสาย (Wireless LAN) ดังรูปท่ี 4.8 เพ่ือทําการสงขอมูลระหวางกันไดแก 

ขอมูลสถานะตางๆของผูพิการหรือผูสูงอายุ และการควบคุมรถเข็นโดยใช ส วนติดตอกับผูใชแบบ

กราฟก (GUI) ดังแสดงไวในรูปท่ี 4.9 และมีแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.10 

 

DPU



61 
 

 
 

รูปท่ี 4.8  แสดงการทํางานของระบบคอมพิวเตอรแมขาย 

 

 
 

รูปท่ี 4.9  ซอฟตแวรแสดงสถานะ การทํางานของระบบรถเข็นจากฝงคอมพิวเตอรแมขาย 

 

หมายเลข 1: โหมด Manual หรือ Auto      หมายเลข 2: ส่ังใหรถเข็นเดินหนา 

หมายเลข 3: ส่ังใหรถเข็นเล้ียวขวา      หมายเลข 4: ส่ังใหรถเข็นเดินถอยหลัง 

หมายเลข 5: ส่ังใหรถเข็นเล้ียวซาย      หมายเลข 6: แสดงปริมาณของแบตเตอรี่ 

หมายเลข 7: แสดงหมายเลขของรถเข็น      

หมายเลข 8: แสดงหมายเลขประจําตัวของผูปวย 

หมายเลข 9:  แสดงอุณหภูมิรางกาย       

หมายเลข 10: แสดงอัตราการเตนของหัวใจ 

        

ระบบไมเทา DPU
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รูปท่ี 4.10  แสดงแผนผังการทดลองระบบการเช่ือมตอระหวางรถเข็นไฟฟากับคอมพิวเตอรแมขาย 

(Server) 

 

4.3.1  ผลการทดลองระบบการเช่ือมตอกับคอมพิวเตอรแมขาย (SERVER) 

ขอมูลท่ีไดจากการทดลองการรับสงขอมูล และการควบคุมรถเข็นผานทาง สวนติดตอ

กับผูใชแบบกราฟก (GUI) ผลท่ีไดเปนไปตามขอบเขตท่ีกําหนดไว ซ่ึงผลการทดลองควบคุมการ

เคล่ือนท่ีของรถเข็นไดผลดังรูปท่ี 4.11 
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รูปท่ี 4.11  ระยะการควบคุมรถเข็นเทียบกับความแรงของสัญญาณในพ้ืนท่ีโลง 

  

จากผลการทดลองการควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นท่ีระยะตางๆ  ผลท่ีไดปรากฏวา

การควบคุมรถเข็นไดในพ้ืนท่ีโลง จะอยูท่ีระยะ ทางเฉล่ีย 91.5 เมตร สวนระยะ ทางท่ีมากกวา 91.5 

เมตร เปนตนไป  เริ่มจะไม สามารถท่ีจะควบคุม รถเข็นได เนื่องจาก ระยะทางท่ีเพ่ิมมาก กวา 91.5 

เมตรขึ้นไปความแรงของสัญญาณจะเริ่มสวิงไปท่ีประมาณ -92 dB ซ่ึงถือวารถเข็นหลุดการเช่ือมตอ

กันกับ server แลว 

4.3.2  ผลการทดสอบการรับสัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีรถเข็นมาแสดงท่ีหนาจอ GUI 

การรับ-สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีติดตั้งท่ีรถเข็นไฟฟา เพ่ือมาแสดงภาพท่ีหนาจอ

ฝง server ผลจากการทดลองสรุปไดวาการรับ -สงสัญญาณภาพในพ้ืนท่ีโลงจะอยูท่ีระยะทางเฉล่ีย 

91.5 เมตร ถาระยะทางท่ีมากกวา 91.5 เมตรขึ้นไปจะไมสามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณภาพไดแลว 

เนื่องจากรถเข็นและserver หลุดการเช่ือมตอกัน สวนการรับ-สงสัญญาณภาพในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง

จะอยูท่ีระยะทางเฉล่ียไมเกิน 33.3 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 33.3 เมตรขึ้นไป ระบบ จะไมสามารถ ท่ี

จะรับ-สงสัญญาณตางๆไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการเช่ือมตอสัญญาณจาก server ซ่ึงการติดตั้ง

กลองไอพีบนรถเข็นและสัญญาณภาพท่ีไดแสดงไดตามรูปท่ี 4.12 และรูปท่ี 4.13 
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รูปท่ี 4.12  ตําแหนงท่ีติดตั้งกลองไอพีท่ีตัวรถเข็นไฟฟา 

 

 
 

รูปท่ี 4.13  สัญญาณภาพจากกลองไอพีท่ีติดตั้งท่ีรถเข็นไฟฟา 
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4.3.3  ผลการทดสอบการรับคาสัญญาณจาก sensor ตรวจวัดสถานะของผูพิการหรื อผูสูงอายุท่ี

รถเข็นมาแสดงท่ีหนาจอ GUI 

อุปกรณ sensor ท่ีใชในการตรวจวัดสถานะของผูพิการหรือผูสูงอายุแสดงดังรูปท่ี 4.14  

4.15 และ 4.16 ซ่ึงในการสงคาสัญญาณไปท่ี Server ของอุปกรณ sensor แตละตัวจะสงสัญญาณ

แบบไรสาย และแยกอิสระตอกัน สัญญาณตางๆท่ีสงไปแสดงยังฝง Server แสดงไดดังรูปท่ี 4.17 

 

 
 

รูปท่ี 4.14  Sensor ตรวจวัดอุณหภูมิรางกาย 

 

 
 

รูปท่ี 4.15  Sensor ตรวจวัดอัตราการเตนของหัวใจ 

 

 
 

รูปท่ี 4.16  Sensor ตรวจวัดการหกลมของผูพิการหรือผูสูงอายุ 
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รูปท่ี 4.17  คาสัญญาณท่ีรับไดจาก Sensor ตรวจวัดสถานะ 

 

4.4 การทดลองระบบปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

เนื่องจากในงานวิจัยนี้ไดนําหลักการวัดความแรงของสัญญาณมาเปนตัวควบคุมการ

ทํางานของรถเข็น จึงตองทําการทดลองหาความแรงของสัญญาณจาก Access Point โดยจะทําการ

บังคับรถเข็นใหหางออกจาก Server เปนแนวเสนตรงตามรูปท่ี 4.18 แลวทําการวัดคาความแรงของ

สัญญาณ และแผนผังการทดลองแสดงดังรูปท่ี 4.19 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

รูปท่ี 4.18  ทิศทางการบังคับรถเข็นเพ่ือวัดคาความแรงของสัญญาณ 

Access Point 

SERVER 

 
 
 

ระบบรถเข็นไฟฟา 
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รูปท่ี 4.19  แสดงแผนผังการทดลองระบบการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุม 

 

4.4.1  การทดลองหาความแรงของสัญญาณจาก router เม่ือระยะทางเปล่ียนไป 

ท่ีคาความแรงของสัญญาณ -80dB จะไดระยะทางสูงสุดประมาณ 80 เมตรในการ

ทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณในพ้ืนท่ีโลง ซ่ึงผลการทดลอง และกราฟเฉล่ียผลการทดลอง

สรุปไดตามตารางท่ี 4.1 และรูปท่ี 4.20 
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ตารางท่ี 4.1  ผลการทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆในพ้ืนท่ีโลง 

 

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 

คาเฉลี่ย -51.9 -53.1 -55 -61.6 -66.5 -68.7 -69 -73.4 
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รูปท่ี 4.20  กราฟแสดงคาเฉล่ียของความแรงสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ แตละระยะทางทําการ

ทดลองจํานวน 10 ครั้ง (พ้ืนท่ีโลง) 

 

ในการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมี การควบคุมในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวางเม่ือความแรงของสัญญาณถึง -80dB ระยะทางสูงสุดเม่ือทําการวัดจะอยูท่ีประมาณ 40 เมตร 

ซ่ึงผลการทดลองและกราฟแสดงคาเฉล่ียตางๆแสดงไดดังตารางท่ี 4.2 และรูปท่ี 4.21 
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ตารางท่ี 4.2  ผลการทดลองวัดคาความแรงของสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ 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 

คาเฉล่ีย -58.5 -75.6 -77.7 -81 
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รูปท่ี 4.21  กราฟแสดงคาเฉล่ียของความแรงสัญญาณ (dB) ท่ีระยะทางตางๆ แตละระยะทางทําการ

ทดลองจํานวน 10 ครั้ง (พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง) 

 

4.4.2  การทดลองการกลับเขาสูรศัมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง 

การทดลองการทํางานของรถเข็นเม่ือคาความแรงของสัญญาณถึง -80 dB แสดงไดตาม 

ตารางท่ี 4.3 
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ตารางท่ี 4.3  ผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง 

 

ครั้งท่ี 
ระยะทาง 

(เมตร) 

การทํางานของรถเข็น คาความแรงของสัญญาณเม่ือ

รถเข็นวิ่งกลับ (dB) ทํางาน ไมทํางาน 

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 

คาเฉลี่ย 91.5 100%  -74.1 

 

จากผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบ คุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีโลง คาเฉล่ียของ

ระยะทางท่ีรถเข็นทํางานเม่ือคาความแรงของสัญญาณอยูในเกณฑท่ีกําหนดจะอยูท่ีระยะ 91.5 เมตร 

และคาความแรงของสัญญาณเฉล่ียเม่ือรถเข็นกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมจะอยูท่ี -74.1 dB 

4.4.3  การทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

ในการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวางนั้น ความแรงของสัญญาณชวงท่ีมีการทดลองคอนขางมีการสวิง เนื่องจากมีนักศึกษาเดินไปมา

บอย ซ่ึงผลการทดลองแสดงไดตามตารางท่ี 4.4 
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ตารางท่ี 4.4  ผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง 

 

ครั้งท่ี 
ระยะทาง 

(เมตร) 

การทํางานของรถเข็น คาความแรงของสัญญาณเม่ือ

รถเข็นวิ่งกลับ (dB) ทํางาน ไมทํางาน 

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 

คาเฉลี่ย 33.3 100%  -75.4 

 

จากการทดลองการปองกันรถเข็นถูกบังคับออกนอกรัศมีการควบคุมท้ังพ้ืนท่ีโลงและ

พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวางสามารถท่ีจะเปรียบเทียบผลการทดลองไดตามตารางท่ี 4.5 

 

ตารางท่ี 4.5  ตารางเปรียบเ ทียบผลการทดลองพ้ืนท่ีโลงและพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวาง  (ทําการทดลอง

จํานวน 10 ครั้ง) 

 

สถานที่ทดลอง 
ระยะทาง

เฉลี่ย 

SD 

(ระยะทาง) 

% 

ความสําเร็จ 

กลับมาแลวเจอสัญญาณ 

(dB) 

1. พ้ืนท่ีโลง 91.5 m. 2.014 100% -74.1 

2. พ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีด

ขวาง 
33.3 m. 8.907 100% -75.4 
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จากผลการทดลองการกลับเขาสูรัศมีการควบคุมของรถเข็นในพ้ืนท่ี ท่ีมีส่ิงกีดขวาง

คาเฉล่ียของระยะทางท่ีรถเข็นทํางานเม่ือคาความแรงของสัญญาณอยูในเกณฑท่ีกําหนดจะอยูท่ี

ระยะ 33.3 เมตร และคาความแรงของสัญญาณเฉล่ียเม่ือรถเข็นกลับมาเขาสูรัศมีการควบคุมจะอยูท่ี 

 -75.4 dB 

  

4.5   การทดลองใชงานวิจัยจริง โดยผูที่ทําการจําลองความพิการทางสายตาและผูสูงอายุ 

กลุมผูพิการและผูสูงอายุท่ีทําการทดลองใชงานระบบ ควบคุมและตรวจสอบสถานะผู

นั่งรถเข็น ไฟฟาแบบไรสาย  สําหรับชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ  ในครั้งนี้ เปนกลุมผูพิการและ

ผูสูงอายุภายในหมูบานพฤกษา B ต.คลองสาม อ .คลองหลวง จ .ปทุมธานี โดยผูวิจัยไดทําการแบง

การทดลองออกเปน 2 กลุมคือ กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 

คน และกลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยผูพิการจํานวน 5 คน 

4.5.1 กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 คน 

ผลจากการทดลองใชงานและการสํารวจความพึงพอใจของผูสูงอายุจํานวน 5 คน อายุ

อยูในชวงระหวาง 55-80 ป หลังจากท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา สรุปโดยภาพรวม

ของระบบท้ังหมดใหคะแนนอยูในระดับดี รูปท่ี 4.22 คือผูสูงอายุ 1 ใน 5 คนท่ีทดลองใชงานระบบ

รถเข็นไฟฟา 

 

 
 

รูปท่ี 4.22  ผูสูงอายุ 1 ใน 5 คนท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา 
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ผลการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟา โดยผูสูงอายุจํานวน 5 คน 

จากการทดลองใชงานจริงของผูสูงอายุจํานวน 5 คนสามารถสรุปผลความคิดเห็นหลัง

การใชงานไดตารางท่ี 4.6 

 

ตารางท่ี 4.6  ความคิดเห็นของผูสูงอายุหลังจากไดทดลองใชงานรถเข็นไฟฟา 

 

ลําดับ หัวขอ 
นอย

ท่ีสุด 
นอย 

ปาน

กลาง 
มาก 

มาก

ท่ีสุด 

คะแนน

เฉล่ีย 

1 

ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการ

ควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสม

หรือไม   

   

5 คน  4 

2 
ถาทานตองการท่ีจะเคลื่อนยายรถเข็นทาน

คิดวามีความสะดวกไหม 

  
4 คน 1 คน  3.2 

3 
ทานคิดวาความเร็วในการเคลื่อนท่ีของ

รถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม 

   
5 คน  4 

4 
ทานคิดวาการตอบสนองตอการสั่งการ

เคลื่อนท่ีของรถเข็นเปนอยางไรบาง   

   
5 คน  4 

5 
ทานคิดวาการใช งานแบบขับเคลื่อน

อัตโนมัติของรถเข็นเปนอยางไรบาง    

   
5 คน  4 

6 

ทานคิดวาอุปกรณตรวจสอบสถานะผูสูงอายุ

ตางๆท่ีติดต้ังบนรถเข็นมีความเหมาะสม

หรือไม   

   

4 คน 1 คน 4.2 

7 
ทานคิดวารถเข็นคันนี้มีประโยชนกับการใช

ชีวิตประจําวันของทานหรือไม 

   
5 คน  4 

8 
หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานรถเข็นนี้แลว 

ทานอยากมีไวใชงานหรือไม 

 
3 คน 2 คน   2.4 

*  หมายเหตุ นอยท่ีสุด  = 1  คะแนน 

นอย  = 2  คะแนน 

ปานกลาง = 3  คะแนน 

มาก  = 4  คะแนน 

มากท่ีสุด  = 5  คะแนน 
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4.5.2  กลุมท่ีทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยการจําลอง ความพิการทางสายตา

จํานวน 5 คน 

ผลจากการทดลองใชงานและการสํารวจความพึงพอใจของผูท่ีทําการจําลองความพิการ

ทางสายตาจํานวน 5 คน อายุอยูในชวงระหวาง 25-50 ป หลังจากท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบไม

เทานําทาง สรุปโดยภาพรวมของระบบท้ังหมดใหคะแนนอยูในระดับดี รูปท่ี 4.23 คือผูท่ีทําการ

จําลองความพิการทางสายตา 1 ใน 5 คนท่ีทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 

 

 
 

รูปท่ี 4.23  ผูจําลองความพิการทางสายตา 1 ใน 5 คนท่ีไดทําการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 

 

ผลการทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยผูจําลองความพิการทางสายตา จํานวน 5 

คน 

จากการทดลองใชงา นจริงของผูจําลองความพิการทางสายตาจํานวน 5 คนสามารถ

สรุปผลความคิดเห็นหลังการใชงานไดตารางท่ี 4.7 

 

 

 

 

 

DPU



77 
 
ตารางท่ี 4.7  ความคิดเห็นของผูจําลองความพิการทางสายตาหลังจากไดทดลองใชงานระบบไมเทา

นําทาง 

 

ลําดับ หัวขอ 
นอย

ที่สุด 
นอย 

ปาน

กลาง 
มาก 

มาก

ที่สุด 

คะแนน

เฉล่ีย 

1 
ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของไมเทามี

ความเหมาะสมหรือไม   

   
5 คน  4 

2 
ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการ

ตรวจเจอสิ่งกีดขวางเปนอยางไรบาง   

   
2 คน 3 คน 4.6 

3 

ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มี

ประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของ

ทานหรือไม 

   

5 คน  4 

4 
หลงัจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไม

เทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม 

   
5 คน  4 

  * หมายเหตุ นอยท่ีสุด  = 1  คะแนน 

นอย  = 2  คะแนน 

ปานกลาง = 3  คะแนน 

มาก  = 4  คะแนน 

มากท่ีสุด  = 5  คะแนน 
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บทท่ี 5 

สรุปผลการวิจัยและขอเสนอแนะ 

 

งานวิจัยนี้ไดทําการพัฒนาระบบท้ังหมด 3 สวน คือพั ฒนาระบบไมเทานําทาง ระบบ

รถเข็น และระบบ Server โดยในสวนของระบบไมเทานําทางไดทําการติดตั้งระบบ Sensor 

Ultrasonic และมอเตอรส่ัน ในสวนระบบรถเข็นไดทําการพัฒนาเปนรถเข็นไฟฟาสามารถเคล่ือนท่ี

ไดท้ังแบบ Auto และ Manual ติดตั้งระบบแจงเตือนแบตเตอรี่และสัญญาณฉุกเฉิน และสวนสุดทาย

คือระบบ Server พัฒนา การควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นในระยะไกล และการทดสอบระบบ 

Sensor ในการตรวจวัดสถานะตางๆ ของผูพิการหรือผูสูงอายุไดแก การตรวจวัดควา มดัน อุณหภูมิ

รางกาย และสัญญาณชีพจร  

 

5.1 วิเคราะหผลการทดลอง 

5.1.1  ระบบท่ีไดทําการออกแบบไวจากการทดลอง สามารถวิเคราะหและสรุปไดดังนี้ 

1)  ประสิทธิภาพการทํางานของระบบเม่ือเทียบกับตนทุนท่ีใชในการพัฒนาระบบถือวามี

ความเหมาะสม 

2)  แบตเตอรี่ท่ีใชในระบบมีท้ังหมด 3 ลูก โดยจะแบงออกเปน 2 ลูกจะตอกันแบบขนาน

เพ่ือใชเล้ียงมอเตอรในการขับเคล่ือนลอซายและลอขวาของรถเข็น สวนอีก 1 ลูก จะใชในการเล้ียง

อุปกรณสวนท่ีเหลือไดแก กลองไอพี access point ไมโครคอนโทรลเลอร และอุปกรณ sensor ตางๆ 

จากผลการทดลองการใชพลังงานท้ังหมดของระบบส ามารถท่ีจะใชงานไดนานแบบตอเนื่อง

ประมาณ 10 ชม. ตอการชารจแบตเตอรี่ 1 ครั้ง ซ่ึงถาเทียบกับการใชงานระบบจริงแลวผูใชงานคง

ไมไดใชงานระบบแบบตอเนื่องตลอดเวลา จึงจะสงผลใหระยะเวลาในการใชงานระบบโดยรวมมี

จํานวนช่ัวโมงท่ีเพ่ิมมากขึ้น 

3)  จากผลการทดลองระบบไมเทานําทางระยะการส่ันเตือนเม่ือ sensor ตรวจจับวัตถุเจอ

จะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร ซ่ึงเปนระยะการตรวจจับวัตถุเจอท่ีผูใชงานระบบสามารถท่ีจะหลบวัตถุท่ี

ตรวจจับเจอไดทันในกรณีท่ีวัตถุท่ีตรวจจับเจอนั้นอยูนิ่งกับท่ี แตในกรณีท่ีวัตถุท่ีตรวจจับเจอนั้นมี

การเคล่ือนท่ีดวยความเร็วเขาหาตัวผูใชงานระบบอาจจะหลบวัตถุนั้นไมทัน และดวยตําแหนงใน

การติดตั้งอุปกรณตรวจจับท่ีมีอยูหลายระดับทําใหประสิทธิภาพในการตรวจจับวัตถุเจอมีความ

แมนยําสูง 

DPU



79 

 

4)  จากผลการทดลองการเช่ือมตอสัญญาณระหวางระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็น

ไฟฟา (สถานการณขับเคล่ือนแบบอัตโนมัต)ิ ท่ีระยะของการตรวจจับวัตถุเจอจะอยูท่ีระยะ 1.5 เมตร 

เม่ือ sensor ตรวจจับวัตถุเจอไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังใหรถเข็นทําการหลบวัตถุท่ีตรวจจับเจอ 

ซ่ึงรถเข็นจะหลบไปทางซาย หรือขวานั้น ก็ขึ้นอยูกับวา sensor ตัวฝงซายหรือตัวฝงขวาตัวไหน

ตรวจเจ อวัตถุกอน ซ่ึงถา sensor ตัวฝงซายตรวจเจอวัตถุกอน ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังให

มอเตอรตัวฝงซายทํางานเพ่ือหลบวัตถุไปทางดานขวา และถา sensor ตัวฝงขวาตรวจเจอวัตถุกอน

ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะส่ังใหมอเตอรตัวฝงขวาทํางานเพ่ือหลบวัตถุไปทางดานซาย 

5)  การทดลองการรับ-สงสัญญาณตางๆ  ระหวางรถเข็นไฟฟากับเครื่องคอมพิวเตอรแม

ขาย (Server) ประสิทธิภาพในการรับ – สงสัญญาณตางๆ ไมวาจะเปนสัญญาณภาพจากกลองไอพี 

สัญญาณสถานะตางๆ ของผูพิการหรือผูสูงอายุ ระยะท่ีระบบสามารถทํางานไดเต็มประสิทธิภาพใน

พ้ืนท่ีโลงจะอยูท่ีร ะยะเฉล่ียไมเกิน 91.5 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 91.5 เมตรขึ้นไป ระบบจะไม

สามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณตางๆ  ไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการเช่ือมตอสัญญาณจาก server 

สวนการทํางานในพ้ืนท่ีท่ีมีส่ิงกีดขวางจะอยูท่ีระยะทางเฉล่ียไมเกิน 33.3 เมตร ถาระยะท่ีมากกวา 

33.3 เมตรขึ้นไป ระบบจะไมสามารถท่ีจะรับ -สงสัญญาณตางๆ  ไดแลว เนื่องจากรถเข็นหลุดการ

เช่ือมตอสัญญาณจาก server 

5.1.2  จากการทดลองใชงานระบบรถเข็นไฟฟาจริงโดยผูสูงอายุ และไดทําการสํารวจความ

คิดเห็นหลังจากการทดลองใชงานนั้น ผูสูงอายุสวนใหญใหคะแนนในระดับดี แตไมอยาก มีไวใช

งาน โดยใหเหตุผลวา ตองการท่ีจะใชวิธีการเดิน ซ่ึงเปนการออกกําลังกายอยางหนึ่งมากกวาท่ีจะใช

รถเข็นไฟฟา และไมอยากส้ินเปลืองคาใชจายในครอบครัวเพ่ิม (ผูสูงอายุสวนใหญยังสามารถท่ีจะ

เดินไปไหนมาไหนไดอยู) 

5.1.3  จากการทดลองใชงานระบบไมเทานําทางจริงโดยผูท่ีทําการจําลองความพิการทางสายตา 

และไดทําการสํารวจความคิดเห็นหลังจากการทดลองใชงานระบบนั้น ผูท่ีทําการจําลองความพิการ

ทางสายตาสวนใหญใหคะแนนในระดับดี และอยากมีไวใชงาน โดยใหเหตุผลวาถาเขาเปนผูพิการ

ทางสายตาจริงๆ เขาคงจะไดประโยชนจากการใชงานระบบไมเทานําทางนี้ในการนําทางไปไหนมา

ไหนไดเปนอยางด ี
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5.2 สรุปผลการทดลอง 

5.2.1  สรุปผลการวิจัยตามการบรรลุวัตถุประสงค 

5.2.1.1  เพ่ือพัฒนาระบบสําหรับผูพิการหรือผูสูงอายุรวมถึงผูท่ีตองการใชรถเข็นให

สามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของรถเข็นดวยกานควบคุม (Joystick) ในการกําหนดทิศทางท่ีตองการ

ไดดวยตนเอง  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้งระบบไฟฟาใหกับรถเข็นและผูใชสามารถควบคุมทิศทางในการ

เคล่ือนท่ีไดดวย Joystick ท่ีติดตั้งไวบนรถเข็น  

5.2.1.2  เพ่ือพัฒนาไมเทานําทางใหสามารถนําทางผานส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนาเพ่ือใหผู

พิการทางสายตาสามารถรับทราบ โดยสงสัญญาณเตือนถึงส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานหนา  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้ง Sensor Ultrasonic ไวท้ังหมด 3 ระดับไดแก ท่ีหมวก ท่ีเส้ือบริเวณ

หนาอกท้ัง 2 ขาง และท่ีไมเทานําทาง เพ่ือตรวจจับส่ิงกีดขวางในระดับตาง  ๆกัน รวมท้ังยังไดทําการ

ติดตั้งมอเตอรส่ันไวบริเวณตําแหนงท่ี Sensor Ultrasonic ติดตั้งอยูดวยเพ่ือเปนการส่ันเตือนเม่ือ 

Sensor Ultrasonic ตรวจเจอส่ิงกีดขวางดวย  

5.2.1.3  เพ่ือเปนการทดสอบการควบคุมรถเข็นผานเครือขายไรสาย โดยสามารถบังคับ

ควบคุมรถเข็นใหเคล่ือนท่ี  

ผูวิจัยไ ดทําการออกแบบสวนเช่ือมตอกับผูใชงานแบบกราฟก (GUI) และเขียน

โปรแกรมในการรับ-สง รวมถึงการควบคุมรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย 

 5.2.1.4  เพ่ือทดสอบระบบการเช่ือมตอสัญญาณระหวางรถเข็น และไมเทานําทางเพ่ือให

รถเข็นสามารถเคล่ือนท่ีหลบส่ิงกีดขวางไดอยางอัตโนมัติ เม่ืออุปกรณ 2 อยางทํางานรวมกัน  

ผูวิจัยไดทําการติดตั้งระบบการเช่ือมตอระหวางระบบไมเทานําทางและระบบรถเข็น

ไฟฟาผานเขาดวยกันโดยใชสาย Serial เพ่ือใหรถเข็นไฟฟาและไมเทานําทางทํางานรวมกัน 

 5.2.1.5   เพ่ือพัฒนาระบบปองกันการควบคุมรถเข็นหลุดออกนอกรัศมีการควบคุม 

ผูวิจัยไดเลือกใชวิธีการเขียนโปรแกรมทางฝง Server เพ่ือเช็คความแรงของสัญญาณ

จากตัว Access Point ท่ีติดตั้งบนรถเข็น แลวทําการกําหนดคาความแรงของสัญญาณท่ี  -80dB ถา

โปรแกรมทางฝง Server เช็คไดวาความแรงของสัญญาณท่ีวัดไดนั้นเกิน -80dB โปรแกรมทาง ฝง 

Server จะส่ังใหรถเข็นถอยหลังกลับเขามาสูรัศมีการควบคุม 

5.2.2  สรุปผลการทดลองตามขอบเขตของงานวิจัยท้ังสวน hardware และ software 

สรุปผลการวิจัยตามขอบเขตของงานวิจัยท่ีไดกําหนดไว จากการทดสอบตามขอบเขต

ของระบบ ระบบสามารถทํางานไดตามขอบเขตท่ีกําหนดไวทุกขอ โดยมีผลการทดสอบตาม

ขอบเขตสรุปไดตามตารางท่ี 5.1 
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ตารางท่ี 5.1 สรุปผลการทดสอบตามขอบเขตของงานวิจัย 

 

ขอบเขตของงานวิจัย 
ผลการทดสอบ 

ทําได ทําไมได 

1. ใชกานควบคุม (joy stick) ในการบังคับการเคล่ือนท่ี √  

2. สงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุระหวางรถเข็น

กับ server โดยใชเครือขายไรสาย 
√ 

 

3. สงสัญญาณภาพจากกลองไอพีมาแสดงท่ีคอมพิวเตอร

เซิรฟเวอร 
√ 

 

4. แสดงสัญญาณสภาวะของผูพิการหรือผูสูงอายุท่ีรับมาจาก

รถเข็น  
√ 

 

5. ส่ังการควบคุมการขับเคล่ือนรถเข็นผานทางเครือขายไรสาย √  

6. สามารถใหรถเข็นเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัต ิ √  

7. สามารถปองกันการควบคุมรถเข็นออกนอกรัศมีการควบคุม √  

 

5.3  ขอจํากัดของระบบ 

5.3.1  ระบบนี้สามารถทํางานไดอยางเต็มประสิทธิภาพในสภาวะแวดลอมท่ีโลงเทานั้น 

5.3.2  ตัว Access point ท่ีติดตั้งบนรถเข็นกินกระแสไฟคอนขางเยอะทําให มีระยะเวลาท่ีจะใช

งานระบบไดนอยลง 

5.3.3  เม่ือผูควบคุมเปล่ียนโหมดการควบคุมเปนโหมดอัตโนมัติ (Auto) จากสวนติดตอกับผูใช

แบบกราฟก (GUI) แลว ท่ีฝงรถเข็นผูนั่งรถเข็นจะยังสามารถใช Joystrick ในการควบคุมการ

เคล่ือนท่ีของรถเข็นได(สวิตชเปล่ียนโหมดท่ีตัวรถเข็นอยูในตําแหนงขับเคล่ือนดวยมือ(Manual) แต

ถาผูนั่งรถเข็นกดปุมเพ่ือทําการเปล่ียนโหมดดวยตัวเองโดยการกดปุมท่ีตัวรถเข็นเปนโหมดการ

ควบคุมแบบขับเคล่ือนอัตโนมัติ (Auto) ทางฝง Server สวนติดตอกับผูใชแบบกราฟก (GUI) จะไม

สามารถควบคุมรถเข็นได 
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5.4  ขอเสนอแนะ 

5.4.1  สามารถพัฒนาตอในสวนของระบบการเคล่ือนท่ีของรถเข็นแบบรูจําเสนทาง  ในการ

เคล่ือนท่ีดวยตัวเองโดยอัตโนมัติ 

5.4.2  ระบบควรมีการใชงานท่ีไมซับซอน 

5.4.3  การออกแบบตัวรถเข็นไฟฟาท่ีมีรูปลักษณท่ีทันสมัย 

5.4.4  การเลือกใช Access Point ควรคํานึงถึงระยะท่ีตองการควบคุมรถเข็น   

 

5.5  สรุป 

จากผลการทดลองระบบควบคุมและตรวจสอบสถานะผูนั่งรถเข็นแบบไรสาย สําหรับ

ชวยเหลือผูพิการและผูสูงอายุ โดยเปนการนําเอาระบบสองอยางนั่นก็คือ ระบบรถเข็นไฟฟา และ

ระบบไมเทานําทางมาประยุกตเช่ือมตอกันเพ่ือใหท้ังสองระบบทํา งานรวมกัน  ซ่ึงจากผลการ

ทดลองการควบคุมการเคล่ือนท่ีท้ังแบบ Manual และแบบ Auto ก็สามารถทําไดตามขอบเขตท่ี

กําหนด  และยังสามารถท่ีจะปองกันการควบคุมรถเข็นไมใหออกนอกรัศมีการควบคุมไดดวย 

นอกจากนี้แลวจากผลการทดลองใชงานวิจัยจริงโดยผูสูงอายุและผูท่ีทําการจําลองค วามพิการทาง

สายตา ผลสํารวจความพึงพอใจหลังจากการทดลองใชงานวิจัยปรากฏวาคะแนนเฉล่ียท่ีไดอยูใน

เกณฑดี 
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ภาคผนวก ก 

แบบสอบถามความคิดเห็นเกี่ยวกับไมเทานําทางสําหรับชวยเหลือผูพิการทางสายตา 
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แบบสอบถาม 

 
มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 

แบบสอบถามนี้เปนสวนหนึ่งของการวิจัยและศึกษาในระดับปริญญาโท หลักสูตร

วิศวกรรมศาส ตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอรและโทรคมนาคม  คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ทางผูจัดทําขอขอบพระคุณผูตอบแบบสอบถามทุก

ทานท่ีกรุณาสละเวลาอันมีคา ในการใหขอมูลอันเปนประโยชนตอการทําวิจัยและการศึกษาในครั้ง

นี้ 

แบบสอบถามนี้จัดทําขึ้นเพ่ือสอบถาม   เรื่อง ความคิดเห็นเกี่ยวกับการใชงานรถเข็นไฟฟา

ขับเคล่ือนอัตโนมัติเนื่องจากในการทําวิจัยครั้งนี้มีกลุมเปาหมาย 2 กลุม คือผูสูงอายุ และผูพิการ 

เพ่ือใหไดขอมูลท่ีเหมาะสมและนําไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ จึงขอความอนุเคราะหทาน ได

ชวยอนุเคราะหสละเวลาอันมีคาของทานตอบแบบสอบถามชุดนี้ 

 ขอมูลจากคําตอบท่ีไดจากทานจะไมมีการเปดเผยตอสาธารณะ  โดยผูวิจัยจะนําขอมูลท่ีได

สรุปในภาพรวมเพ่ืองานทางวิชาการเทานั้น 

 

สวนที่ 1 : ขอมูลทั่วไป 

คําช้ีแจง โปรดทําเครื่องหมาย    ลงในชอง        หรือ เติมขอความลงในชองวาง ท่ีตรงกับความเปนจริงมาก

ท่ีสุด 

1. เพศ          1) ชาย                     2) หญิง  

2. อายุ          1) ตํ่ากวา 20 ป        2) 21-50 ป          3) 51-60 ป   

                    4) 61-70 ป              5) 71 ปข้ึนไป  

3. สถานภาพ        1) โสด         2) สมรส         3) หมายหรือหยาราง 

4. ระดับการศึกษา 

     1) ตํ่ากวามัธยมศึกษา             2) มัธยมศึกษาตอนตน      3) มัธยมปลาย/ปวช. 

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

     7) ปริญญาเอก  

5. อาชีพ  

                   นักเรียน / นักศึกษา   พนักงานบริษัท / ธุรกิจสวนตัว  

                   รับราชการ / รัฐวิสาหกิจ                  แมบาน/พอบาน 

      เกษียณอายุ               

                   อื่นๆ  โปรดระบุ............................................................................................................................ 
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6.  ทานมีความผิดปกติในอวัยวะสวนใดของรางกาย    1) ไมมี  2) มี  โปรดระบุ…………………. 

 

สวนที่ 2 : ความคิดเห็นเก่ียวกับเคร่ืองมือหรืออุปกรณในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุ 

คําช้ีแจง กรุณาตอบคําถามท่ีตรงกับความคิดเห็นของทานมากท่ีสุด  

1. ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

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

…………………………………………………………………………… 

2. ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

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

…………………………………………………………………………… 

3. หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

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

…………………………………………………………………………… 

4. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีอยากไดทานอยากได  ท่ีมีความสามารถอะไรบาง 

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

…………………………………………………………………………… 

5. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีตองการ  ทานคิดวาเปนท่ีตองการสําหรับคนหมูมากหรือไม 

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

…………………………………………………………………………… 

6. ทานคิดวาราคาของอุปกรณช้ินนี้  ควรจะมีราคาประมาณเทาไหร  

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

…………………………………………………………………………… 

สวนที่ 3 : ความคิดเห็นเก่ียวกับระบบไมเทานําทางสําหรับชวยเหลือผูพิการหลังจากที่ ทานไดทดลองใชงาน 

1. ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของไมเทามีความเหมาะสมหรือไม  อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย             3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

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

2. ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการตรวจเจอสิ่งกีดขวางเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงจุดใด 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย             3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

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

3. ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก              5) มากท่ีสุด 

…………………………………………………………………………………………………………… 
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4. หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไมเทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคาประมาณ

เทาไหร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก               5) มากท่ีสุด 

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

5. ทานคิดวาจุดเดนของไมเทานําทางช้ินนี้คืออะไร 

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

6. หลังจากท่ีทานไดทําการทดลองใชงานไมเทานําทางช้ินนี้แลวทานมีความรูสึกอยางไร 

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

7. ขอเสนอแนะเพิ่มเติม 

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

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

 

***ขอขอบคุณท่ีทานไดสละเวลาและใหความรวมมือในการทําแบบสอบถามนี้*** 
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ภาคผนวก  ข 

แบบสอบถามความคิดเห็นเกี่ยวกับรถเข็นไฟฟาขับเคลื่อนอัตโนมัติสําหรับชวยเหลือผูสูงอายุ 
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แบบสอบถาม 

 
มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 

แบบสอบถาม นี้เปนสวนหนึ่งของการวิจัยและศึกษาในระดับปริญญาโท หลักสูตร

วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอรและโทรคมนาคม  คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย ทางผูจัดทําขอขอบพระคุณผูตอบแบบสอบถามทุก

ทานท่ีกรุณาสละเวลาอันมีคา ในการใหขอมูลอันเปนประโยชนตอการทําวิจัยและการศึกษาในครั้ง

นี้ 

แบบสอบถามนี้จัดทําขึ้นเพ่ือสอบถาม   เรื่อง ความคิดเห็นเกี่ยวกับการใชงานรถเข็นไฟฟา

ขับเคล่ือนอัตโนมัติเนื่องจากในการทําวิจัยครั้งนี้มีกลุมเปาหมาย 2 กลุม คือผูสูงอายุ และผูพิการ 

เพ่ือใหไดขอมูลท่ีเหมาะสมและนําไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ จึงขอความอนุเคราะหทาน ได

ชวยอนุเคราะหสละเวลาอันมีคาของทานตอบแบบสอบถามชุดนี้ 

 ขอมูลจากคําตอบท่ีไดจากทานจะไมมีการเปดเผยตอสาธารณะ  โดยผูวิจัยจะนําขอมูลท่ีได

สรุปในภาพรวมเพ่ืองานทางวิชาการเทานั้น 

 

สวนที่ 1: ขอมูลทั่วไป 

คําช้ีแจง โปรดทําเครื่องหมาย    ลงในชอง        หรือ เติมขอความลงในชองวาง ท่ีตรงกับความเปนจริงมาก

ท่ีสุด 

1. เพศ           1) ชาย                     2) หญิง  

2. อายุ           1) ตํ่ากวา 20 ป        2) 21-50 ป           3) 51-60 ป   

                     4) 61-70 ป              5) 71 ปข้ึนไป  

3. สถานภาพ         1) โสด         2) สมรส         3) หมายหรือหยาราง 

4. ระดับการศึกษา 

     1) ตํ่ากวามัธยมศึกษา           2) มัธยมศึกษาตอนตน                   3) มัธยมปลาย/ปวช. 

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

     7) ปริญญาเอก  

5. อาชีพ  

                  รับราชการ / รัฐวิสาหกิจ                  แมบาน/พอบาน 

    เกษียณอายุ               

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

6.  ทานมีความผิดปกติในอวัยวะสวนใดของรางกาย  1) ไมมี  2) มี  โปรดระบุ…………………. 
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สวนที่ 2 : ความคิดเห็นเก่ียวกับเคร่ืองมือหรืออุปกรณในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุ 

คําช้ีแจง กรุณาตอบคําถามท่ีตรงกับความคิดเห็นของทานมากท่ีสุด  

7. ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

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

…………………………………………………………………………… 

8. ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

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

…………………………………………………………………………… 

9. หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

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

…………………………………………………………………………… 

10. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีอยากไดทานอยากได  ท่ีมีความสามารถอะไรบาง 

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

…………………………………………………………………………… 

11. เครื่องมือหรืออุปกรณท่ีตองการ  ทานคิดวาเปนท่ีตองการสําหรับคนหมูมากหรือไม 

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

…………………………………………………………………………… 

12. ทานคิดวาราคาของอุปกรณช้ินนี้  ควรจะมีราคาประมาณเทาไหร  

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

…………………………………………………………………………… 

สวนที่ 3 : ความคิดเห็นเก่ียวกับรถเข็นไฟฟาขับเคล่ือนอั ตโนมัติหลังจากที่ทานไดทดลองใชงาน 

1. ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  ควรมี

ลักษณะอยางไรจึงจะสะดวกตอการใชงาน 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก           5) มากท่ีสุด 

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

…………………………………………………………………………… 

2. ถาทานตองการท่ีจะเคลื่อนยายรถเข็นทานคิดวามีความสะดวกไหม เพราะอะไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

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

…………………………………………………………………………… 

3. ทานคิดวาการดูแลรถเข็นมีความยุงยากหรือไม  ควรมีลักษณะอยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

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

…………………………………………………………………………… 
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4. ทานคิดวาความเร็วในการเคลื่อนท่ีของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

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

5. ทานคิดวาการตอบสนองตอการสั่งการเคลื่อนท่ีของรถเข็นเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงในจุดไหนบาง 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก             5) มากท่ีสุด 

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

6. ทานคิดวาการใชงานแบบขับเคลื่อนอัตโนมัติของรถเข็นเปนอยางไรบาง   ควรปรับปรุงในจุดไหนบาง 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

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

7. ทานคิดวาอุปกรณตรวจสอบสถานะผูสูงอายุตางๆท่ีติดต้ังบนรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  ควรติดต้ัง

อยางไรจึงจะเหมาะสมและสะดวกตอการใชงาน 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

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

8. ทานคิดวารถเข็นคันนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก           5) มากท่ีสุด 

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

9. หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานรถเข็นนี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคาประมาณ

เทาไหร 

        1) นอยท่ีสุด          2) นอย               3) ปานกลาง           4) มาก            5) มากท่ีสุด 

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

10. ทานคิดวาขนาดของรถเข็นเล็กหรือใหญไปหรือไม 

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

11. ทานคิดวาจุดเดนของรถเข็นคันนี้คืออะไร 

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

12. หลังจากท่ีทานไดทําการทดลองใชงานรถเข็นคันนี้แลวทานมีความรูสึกอยางไร 

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

13. ขอเสนอแนะเพิ่มเติม 

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

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

 

***ขอขอบคุณท่ีทานไดสละเวลาและใหความรวมมือในการทําแบบสอบถามนี้*** 
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ภาคผนวก ค 

ผูสูงอายุที่ทดลองใชงานรถเข็นไฟฟา 
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ภาคผนวก ฆ 

ผูที่ทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง โดยทําการจําลองความพิการทางสายตา 
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ภาคผนวก ง 

ผลการตอบคําถามบางสวน จากแบบสอบถามของผูสูงอายุที่ทําการทดลองใชงานระบบรถเข็น

ไฟฟา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DPU



105 

• ทานรูจักอุปกรณหรือเครื่องมือท่ีใชในการชวยเหลือผูพิการหรือผูสูงอายุอะไรบาง 

- ผูสูงอายุสวนใหญจะรูจักไมเทานําทาง และรถเข็น 

• ปจจุบัน  ทานมีปญหาเกี่ยวกับสุขภาพในเรื่องใด 

- ผูสูงอายุสวนใหญจะมีปญหาในเรื่องของอาการปวดเม่ือยตามรางกาย 

• หากมีเครื่องมือหรืออุปกรณอํานวยความสะดวก  ทานอยากไดแบบไหนมากท่ีสุด 

- ผูสูงอายุสวนใหญไมอยากไดอุปกรณท่ีมาชวยอํานวยความสะดวก โดยใหเหตุผล

วายังสามารถท่ีจะชวยเหลือตัวเองไดอยู 

• ทานคิดวาการจัดวางของอุปกรณในการควบคุมจุดตางๆของรถเข็นมีความเหมาะสมหรือไม  

ควรมีลักษณะอยางไรจึงจะสะดวกตอการใชงาน 

- ผูสูงอายุสวนใหญตอบวาเหมาะสมแลว 

• ถาทานตองการท่ีจะเคล่ือนยายรถเข็นทานคิดวามีความสะดวกไหม เพราะอะไร 

- ผูสูงอายุสวนใหญตอบวาไมคอยสะดวก เพราะวารถเข็นไมสามารถท่ีจะพับได 

• ทานคิดวาจุดเดนของรถเข็นคันนี้คืออะไร 

- สามารถควบคุมการทํางานไดหลายรูปแบบ 

- สามารถตรวจสอบสถานะของผูนั่งรถเข็น 
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ภาคผนวก จ 

ผลการตอบคําถามบางสวน จากแบบสอบถามของผูที่ทําการจําลองความพิการทางสายตา เพ่ือ

ทดลองใชงานระบบไมเทานําทาง 
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• ทานคิดวาขนาดและน้ําหนักของระบบไมเทามีความเหมาะสมหรือไม  อยางไร 

- มีความเหมาะสม 

• ทานคิดวาไมเทามีการตอบสนองตอการตรวจเจอส่ิงกีดขวางเปนอยางไรบาง  ควรปรับปรุงจุด

ใด 

- การตอบสนองตอการตรวจเจอส่ิงกีดขวางดีมาก แตอุปกรณตรวจจับท่ีติดตั้ง

บริเวณเส้ือกั๊กนั้นอยูใกลกันเกินไปทําใหอาจจะเกิดปญหาตรวจจับส่ิงกีดขวางได

ไมแนนอนระหวางส่ิงกีดขวางท่ีอยูดานซายหรือดานขวา 

• ทานคิดวาระบบไมเทานําทางนี้มีประโยชนกับการใชชีวิตประจําวันของทานหรือไม อยางไร 

- มีประโยชนสําหรับชวยนําทางในการเดินทางไปไหนมาไหน 

• หลังจากท่ีทานไดทดลองใชงานระบบไมเทานี้แลว ทานอยากมีไวใชงานหรือไม และดวยราคา

ประมาณเทาไหร 

- สวนใหญตอบวาไมอยากมีไวใชงาน 

• ทานคิดวาจุดเดนของระบบไมเทานําทางช้ินนี้คืออะไร 

- สามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางไดหลายระดับ 

- สามารถส่ันเตือนเม่ือตรวจพบส่ิงกีดขวางไดอยางแมนยํา 
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