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บทคัดย่อ 

รถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียงส าหรับผู้พิการและผู้สูงอายุโดย
ใช้โทรศัพท์มือถือระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์นี้ มีจุดประสงค์
จัดท าขึ้นเพื่อช่วยเหลือผู้ป่วย ผู้บาดเจ็บ ผู้สูงอายุ หรือผู้ที่ใช้
รถเขน็ไฟฟ้า ซึ่งผู้ใช้สามารถบังคับ ก าหนดทิศทางในการเคลื่อนที่
ได้ตามค าสั่งเสียงที่ก าหนดไว้หรือปุ่มบังคับ โดยไม่ต้องมีผู้อื่นมา
คอยช่วยเหลือ โดยการเคลื่อนที่นั้นจะใช้โทรศัพท์มือถือเป็น
สื่อกลางในการสั่งงานให้มอเตอร์ท างาน แกนมอเตอร์จะสัมผัสกับ
ล้อรถเข็น ท าให้รถเข็นเคลื่อนที่ไปได้ ซึ่งแอพพลิเคชั่นที่ใช้งานจะ
มีอยู่ 2 ฟังก์ชันคือ ควบคุมด้วยค าสั่งเสียง และควบคุมโดยการกด
ปุ่มบังคับทิศทาง โดยท าการทดสอบกับระดับเสียงที่แตกต่างกัน 3 
ระดับ และเก็บผลความพึงพอใจกับผู้ใช้งานจริงและได้รับการ
ประเมินที่ 46% 

 
ค าส าคัญ: รถเข็นไฟฟ้า แอพพลิเคชั่นควบคุมด้วยเสียง     

 
ABSTRACT 

An application of electrical wheelchair controlling 

via speech recognition has developed by android 

system for the disabled person, patient and the elderly. 

The motorized wheelchair has controlled 

automatically via speech recognition. The smart phone 

will control the system through the touch screen which 

is consisting of two functions as the voice controlling 

and the direction controlling via button pad. 

Experiments about voice controlling have 3 level of 

volume. Results show that the consumer satisfaction 

with user and rating on service are of 46%. 
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1.  บทน า 

ปัจจุบันมีการสร้างนวัตกรรมขึ้นมาใช้งานเพื่อบริการและอ านวย
ความสะดวกส าหรับผู้พิการ ผู้ป่วยท่ัวไป ผู้สูงอายุท่ีเดินไม่สะดวก 
ส่วนใหญ่ในท้องตลาดท่ีเหมาะกับการใช้งานยังไม่พบรถเข็นท่ีผู้พิการ
ทางร่างกายสามารถบังคับได้เองอย่างอิสระ และต้องยอมรับว่า
อุปกรณ์เพื่อช่วยเหลือหรืออ านวยความสะดวกให้กับผู้พิการทาง
ร่างกาย ผู้ป่วยและผู้สูงอายุ จะต้องน าเข้าจากต่างประเทศและมี
ราคาแพง นวัตกรรมเพื่อผู้พิการท่ีถูกพัฒนาต่อยอดกันมาเรื่อยๆ 
นับเป็นการสร้างความหวังต่อความสะดวกส าหรับผู้พิการทาง
ร่างกาย ผู้ป่วยท่ัวไปและผู้สูงอายุเป็นอย่างยิ่ง ซ่ึงนอกเหนือจากท่ี
กล่าวอาจจะเคยได้เห็นนวัตกรรมเพื่อคนพิการแบบรถเข็นเคลื่อนท่ี
อัตโนมัติ [1], [2] หรือสั่งงานด้วยรีโมท  ผู้วิจัยจึงมีแนวคิดเพื่อให้เกิด
ความสะดวกแก่ผู้พิการท่ีบกพร่องทางการเคลื่อนไหวการทรงตัว มี
ปัญหาเรื่องการควบคุมการท างานของกล้ามเน้ือ เช่น มีความ
ยากล าบากหรือไม่สามารถเคลื่อนไหวแขนหรือขาได้ ดังน้ันจึงได้มี
การสร้างค าสั่งด้วยเสียงขึ้นมาเพื่อให้ผู้พิการผู้ป่วยและผู้สูงอายุท่ีไม่
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สะดวกในการเคลื่อนไหวด้วยตนเอง สามารถสั่งงานรถเข็นผ่าน
แอพพลิเคชั่นบนโทรศัพท์เคลื่อนท่ีได้ด้วยตัวเองจึงท าให้ผู้พิการ 
ผู้ป่วยรู้สึกไม่เป็นภาระกับคนดูแล โดยปัจจุบันมีเทคโนโลยีการรู้จ า
เสียง เพื่อน ามาประมวลผลการท างานให้เป็นตามความต้องการของ
ผู้ออกแบบระบบเพื่อให้ท างานได้ตรงความต้องการของระบบการ
พัฒนาเพื่อให้ระบบ น าเสียงท่ีได้ไปประมวลผลได้อย่างรวดเร็วซ่ึงได้
มีนักวิจัยจ านวนมากที่ท าวิจัยในการประมวลผลเสียงนี้มาก่อน  

ใน [3] ได้น าเสนอการรู้จ าเสียงพูดภาษาไทย (Thai Speech 
Recognition:TSR) โดยการใช้ Fast Fourier Transform (FFT) 
และ Principal Component Analysis (PCA) ในการก าหนด
สเปคตรัมเพื่อแยกแยะรูปแบบของค าในงานวิจัย [4] แสดงการ
เปรียบเทียบระหว่าง ระบบเครือข่ายประสาท (Neural  Network)  
และ Double Filter Bank ส าหรับการรู้จ าเสียงใน ตัวอย่างใน [5] 
แสดงการรู้จ าเสียงพูดโดยใช้ Fast Fourier Transform (FFT) และ 
Principal Component Analysis (PCA) เพื่อเป็นค าศัพท์ออกมา
และมีงานวิจัยท่ีอธิบายถึงโปรเซสเซอร์จะแปลงรูปคลื่นของเสียงพูด
ให้เป็นรูปแบบต่าง ๆ ตามการแสดงค่าพารามิเตอร์ (โดยท่ัวไปท่ีต่ า
กว่าอัตราข้อมูล) เพื่อการวิเคราะห์และการประมวลผลต่อไป [6]  

โดยงานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงค์ท่ีจะพัฒนาแอพพลิเคชั่นในการรับ
ชุดค าสั่งเสียงโดยผ่านโมบายแอพพลิเคชั่นเพื่อไปประมวลผลในการ
สั่งการเคลื่อนท่ีของรถเข็นไฟฟ้า ให้ผู้พิการทางร่างกาย ผู้ป่วย เช่น 
กล้ามเน้ืออ่อนแรง และผู้สูงอายุท่ีเดินไม่สะดวก จะท าให้ผู้พิการท่ีมี
อยู่จ านวนมากได้รับการช่วยเหลืออย่างท่ัวถึง และยังเป็นการช่วย
ยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้พิการให้มีชีวิตท่ีดียิ่งขึ้น ดังน้ันผู้วิจัยจึงมี
แนวคิดท่ีจะพัฒนารถเข็นส าหรับผู้พิการ ผู้ป่วยและผู้สูงอายุ ให้เป็น
รถเข็นท่ีพร้อมใช้งานท้ังภายในและภายนอกสถานท่ีได้อย่างสะดวก
และปลอดภัย 
 

2. ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

2.1 รถนั่งคนพิการ 

รถน่ังเข็นคนพิการ (wheelchair) หมายถึง อุปกรณ์เครื่องช่วย
ความพิการประเภทหน่ึง มีคุณสมบัติช่วยในการเคลื่อนท่ี มีลักษณะ
คล้ายเก้าอี้แต่มีล้อส่วนใหญ่เป็นแบบสี่ล้อ แต่ก็มีแบบสามล้อด้วย ผู้
น่ังสามารถหมุนหรือบังคับล้อให้ขับเคลื่อนได้เองหรือบางครั้งอาจให้
ผู้อื่นช่วยเข็นให้ก็ได้ เมื่อบุคคลใดมีความยากล าบากในการเคลื่อนท่ี

ไปไหนมาไหน แต่ยังสามารถใช้ส่วนบนของล าตัว เป็นอัมพาต อัม
พฤกษ์ หรือขาขาด ก็สามารถใช้รถน่ังคนพิการเป็นอุปกรณ์ช่วยได้
และหากผู้แขนและมือได้ดีก็สามารถฝึกจนท ากิจวัตรประจ าวัน
ภายในบ้าน รวมถึงการเดินทางออกนอกบ้านได้ด้วยตัวเอง  

 

รูปท่ี 1 รถเข็นผู้ป่วยรุ่นมาตรฐาน 
ที่มา : http://www.elifegear.com/ 

 

2.2 หลักการพ้ืนฐานของการรู้จ าเสียง 

หลักการพื้นฐานของการรู้จ าเสียง [7] จะคล้ายกับหลักการใน
การท าความเข้าใจภาษาท่ีมนุษย์เราใช้ในการสนทนาท่ัวไป ซ่ึง
ประกอบด้วยส่วนต่าง ๆ ดังน้ี 

1.  การวิเคราะห์คลื่นเสียง  
2.  ตัวถอดรหัสการรู้จ า  
3.  โมเดลคลื่นเสียง 
4.  พจนานุกรม  
5.  โมเดลภาษา (กฎไวยากรณ์) 

การวิเคราะห์คลื่นเสียง [8] เป็นการวิเคราะห์เสียงท่ีถูกส่งเข้ามา
เพื่อ ให้ ได้ ค่ าลักษณะเฉพาะ ท่ี เรียกว่ากระชับหรือกะ ทัดรั ด 
(compact) เพื่อแปลงเป็นข้อมูลเพิ่มเติมท่ีมีประโยชน์ต่อการรู้จ า
เสียงตัวอย่างเช่น การใช้วิเคราะห์ทางคณิตศาสตร์แบบฟูเรียร์ใน
เทคโนโลยีการประมวลผลสัญญาณในกรณีของมนุษย์เรา เสียงท่ีเข้า
ไปในหูของเรา (การสั่นสะเทือนของเยื่อแก้วหู) จะถูกแปลงเป็น
สัญญาณไฟฟ้าส่งไปยังสมอง แต่เสียงท่ีได้รับมาก็ไม่ได้ถูกส่งไปยัง
สมองตามลักษณะดั้งเดิมท้ังหมดจะมีเพียงสัญญาณที่ถูกคัดเลือกจาก
ระบบประสาทเท่าน้ันท่ีจะถูกส่งไปยังสมองเพื่อน าไปใช้วิเคราะห์ใน
ขั้นตอนต่อไป ซ่ึงด้วยลักษณะกลไกการท างานแบบเดียวกันน้ีการ
รู้จ าเสียงจะแยกเอาลักษณะเฉพาะจากข้อมูลเสียงเฉพาะส่วนท่ี
จ าเป็นเท่าน้ัน ซ่ึงขั้นตอนการเปลี่ยนสัญญาณเสียงท่ีเข้ามาให้เป็น
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ข้อมูลท่ีมีประโยชน์คือ การวิเคราะห์คลื่นเสียง 
ตัวถอดรหัสการรู้จ า [9] เป็นส่วนประกอบท่ีเป็นใจกลางของ

ระบบการรู้จ าเสียงซ่ึงท าหน้าท่ีแปลงลักษณะเฉพาะของเสียงให้เป็น
ข้อความตัวอักษร หลักการส าคัญของการท างานในส่วนน้ีคือ “การ
ตัดสินใจบนองค์ประกอบรวมของข้อมูลคลื่นเสียง และข้อมูลภาษา” 
ยกตัวอย่างเช่น วลี “กลบเกลื่อนความผิด” ค าว่า “กลบ” น้ันมีการ
ออกเสียงคล้ายกับค าว่า “กบ” ซ่ึงถึงแม้ว่าจะมีการออกเสียงผิดเป็น 
“กบเกลื่อน” มนุษย์เราก็จะยังสามารถฟังเข้าใจได้อย่างถูกต้องโดย
อาศัยข้อมูลภาษาและบริบทรอบข้างเข้ามาช่วยได้ 

 

2.3 คุณสมบัติของเสียง 

การออกเสียงในภาษาต่าง ๆ มีโครงสร้างท่ีเหมือนกัน
ประกอบด้วยความถี่มูลฐาน และความถี่ท่ีแสดงคุณสมบัติของเสียง 
หน่วยของเสียงท่ีมีขนาดเล็กท่ีสุด คือ “โฟนีม (Phoneme)” ซ่ึง
ประกอบด้วย เสียงของพยัญชนะเสียงของสระ ใน [10] น าเสนอ
ความก้าวหน้าของเทคโนโลยีรู้จ าเสียงโดยใช้เสียงประจ าถิ่น ส าเนียง
ภายใต้ของประเทศไทย อิงกับพจนานุกรมเสียงซ่ึงมีความสมบูรณ์ 
97.35% โดยมีค ากว่า 6,500 ค า จาก [11] ได้ใช้วิธีการของ Neuro-
fuzzy ในการรู้จ าเสียงพูดเพื่อเปรียบเทียบกับวิธีการอื่น ๆ และผลท่ี
ได้จะมีประสิทธิภาพท่ีดีกว่า ส่วนเสียงสระจะใช้ความถี่ ท่ีแสดง
คุณสมบัติของเสียง เสียงพยัญชนะของภาษาไทย ประกอบด้วย
พยัญชนะต้น 44 ตัวมีการออกเสียง 21 เสียง แบ่งระดับของเสียง
ออกเป็น 3 กลุ่ม คือกลุ่มพยัญชนะเสียงสูงกลุ่มพยัญชนะเสียงกลาง 
และกลุ่มพยัญชนะเสียงต่ า นอกจากคุณสมบัติทาง ด้านความถี่แล้ว
ในการออกเสียงยังมีคุณสมบัติทางด้านเวลา ซ่ึงในการออกเสียงค า
หน่ึงค าจะมีช่วงเวลาประมาณ 10-30 มิลลิวินาที (การออกเสียง
ปกต)ิ  

 
รูปท่ี 2 แสดงระยะเวลาในการออกเสียง 

ที่มา : http://th.gofreedownload.net 

2.4 ขั้นตอนของระบบรู้จ าเสียง 

ระบบรู้จ า (Speech Recognition) [12] โดยทั่วไป 
ประกอบด้วย 

1. การสกัดลักษณะส าคัญ (Feature Extraction) ของ
สัญญาณเสียงที่เข้ามาในระบบ 

2. การก าหนดแบบจ าลองเสียง (Acoustic Modeling) ท า
หน้าท่ีวิเคราะห์ว่าสัญญาณที่เข้าในระบบเป็นเสียงอะไร 

3. การก าหนดแบบจ าลองภาษา (Language Modeling) ท า
หน้าท่ีวิเคราะห์ความน่าจะเป็นในการเกิดขึ้นของค าจากล าดับของ
ค าท่ีก าหนดไว ้

4. ส่วนถอดรหัส (Decoder) มีหน้าท่ีตีความสัญญาณเสียง
เป็นข้อความ 

ระบบรู้จ าโดยท่ัวไปจะมีการใช้ท้ังโมเดลเสียง (Acoustic 
Model) และ โมเดลภาษา(Language Model) ร่วมกัน[13] หากใช้
แต่โมเดลเสียง (Acoustic Model) เพียงอย่างเดียว ก็จะท าให้ระบบ
รู้แต่เพียงว่าเสียงนั้นเป็นเสียงอะไร แต่ถ้าใช้โมเดลภาษา (Language 
Model) มาช่วย จะท าให้ ส่วนถอดรหัส (Decoder) สามารถ
วิเคราะห์ได้ว่าเสียงน้ันเป็นค าอะไร 

ซ่ึงเป็นการลดอัตราการผิดพลาด (error rate) ท่ีจะเกิดขึ้น 
ตัวอย่าง เช่น สัญญาณเสียงของประโยค “ฉัน กิน ข้าว” ถ้า
สัญญาณเสียงมีการออกเสียงค าว่า “กิน” ไม่ชัด แล้วใช้เพียงแต่
โมเดลเสียง (Acoustic Model)อย่างเดียว ผลตีความจากส่วน
ถอดรหัส (Decoder) อาจจะได้เป็นค าว่า “กิ่ง” แทน แต่ถ้าใช้ 
โมเดลภาษา (Language Model) เข้ามาช่วยวิเคราะห์ล าดับของค า
ว่าค าก่อนหน้า คือ “ฉัน” และ ค าท่ีตามหลัง คือ ค าว่า “ข้าว” ก็จะ
ท าให้ความน่าจะเป็นของค าน้ันคือค าว่า “กิน” มากกว่า ค าว่า 
“กิ่ง”เป็นต้น 

 

รูปท่ี 3ระบบรู้จ าโดยท่ัวไป 
ที่มา : http://digitized-thailand.org/index.php 

http://digitized-thailand.org/index.php
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2.5 ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ (Android OS) 

แอนดรอยด์ (Android) กูเกิ้ลแอนดรอยด์ (Google Android) 
หรือ ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ (Android Operating System) 
เป็นชื่อเรียกชุดซอฟท์แวร์ หรือแพลตฟอร์ม (Platform) ส าหรับ
อุปกรณ์อิล็กทรอนิกส์ ท่ีมีหน่วยประมวลผลเป็นส่วนประกอบ อาทิ
เช่น คอมพิวเตอร์ โทรศัพท์ (Telephone) โทรศัพท์เคลื่อนท่ี (Cell 
phone) อุปกรณ์เล่นอินเตอร์เน็ตขนาดพกพา (MID) เป็นต้น แอน
ดรอยด์น้ัน ถือก าเนิดอย่างเป็นทางการในวันท่ี 5 พฤศจิกายน 2550 
โดยบริษัท กูเกิ้ล จุดประสงค์ของแอนดรอยด์น้ัน มีจุดเริ่มต้นมาจาก
บริษัท Android Inc. ท่ีได้น าเอาระบบปฏิบัติการลีนุกซ์ (Linux) ซ่ึง
นิยมน าไปใช้งานกับเครื่องแม่ข่าย (Server) เป็นหลัก น ามาลดทอน
ขนาดตัว (แต่ไม่ลดทอนความสามารถ) เพื่อให้เหมาะสมแก่การน าไป
ติดตั้งบนอุปกรณ์พกพา ท่ีมีขนาดพื้นท่ีจัดเก็บข้อมูลท่ีจ ากัด โดยหวัง
ว่าแอนดรอยด์น้ันจะเป็นหุ่นยนต์ตัวน้อย ๆ ท่ีคอยช่วยเหลืออ านวย
ความสะดวกแก่ผู้ที่พกพามันไปในทุกท่ีทุกเวลา 

 
รูปท่ี 4 ตราสัญลักษณ์ android 

ที่มา : https://www.google.co.th/search?q=android 
 

2.6 APP MIT INVENTOR 

โปรแกรม App Inventor ช่วยให้สามารถพัฒนาแอพพลิเคชั่น
ส าหรับโทรศัพท์ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ ซ่ึงท าผ่านการใช้เว็บเบ
ราเซอร์และทดสอบบนโทรศัพท์ท่ีเชื่อมต่ออยู่กับคอมพิวเตอร์หรือ
ทดสอบบนโทรศัพท์จ าลองบนเครื่องคอมพิวเตอร์ โปรเจคท่ีสร้าง
ท้ังหมดจะถูกจัดเก็บไว้บนเซิร์ฟเวอร์  App Inventor ซ่ึงช่วยให้
สามารถพัฒนางานต่อท่ีเครื่องคอมพิวเตอร์เครื่องใดก็ได้ เพียงแค่ได้
มีการเชื่อมต่อกับระบบอินเทอร์เน็ตไว้เท่าน้ัน 

 

 

รูปท่ี 5 ตราสัญลักษณ์ของ App MIT Inventor 
ที่มา : https://www.google.co.th/search?q=android 

 
การสร้างแอพพลิเคชั่น จะแบ่งการท างานออกเป็นสองส่วน 

คือ ส่วนออกแบบ (App Inventor Designer) ท่ีจะให้เราเลือกคอม
โพเนนท์ท่ีต้องการส าหรับท่ีจะให้สร้างแอพพลิเคชั่น ส่วนท่ีสองเป็น
ส่วนการเขียนโค้ด (App Inventor Blocks Editor) ท่ีให้เราเขียน
โค้ดด้วยการต่อบล๊อกต่าง ๆ เข้าด้วยกันเป็นค าสั่ง ซ่ึงจะเป็นการ
ก าหนดพฤติกรรมหรือเหตุการณ์ท่ีเกิดขึ้นกับคอมโพเนนท์ การเขียน
โปรแกรมจะเสมือนการต่อชิ้นส่วนตัวต่อจิ๊กซอว์เข้าด้วยกัน ในแต่ละ
ขั้นตอนการสร้างจะสามารถท าการทดสอบได้ทุกขณะ และเมื่อสร้าง
เสร็จสมบูรณ์แล้วจะสามารถแพ็คเกจแอพพลิเคชั่นเพื่อน าไปใช้งาน
บนโทรศัพท์ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์เครื่องใดก็ได้ หรือหากไม่มี
โทรศัพท์ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ก็สามารถท่ีจะทดสอบได้บน
โทรศัพท์จ าลองท่ีท างานอยู่บนคอมพิวเตอร์ซ่ึงจะมีลักษณะการ
ท างานเหมือนโทรศัพท์จริงทุกประการ สภาพแวดล้อมในการพัฒนา
ด้วยโปรแกรม App Inventor น้ัน สนับสนุนระบบปฏิบัติการท่ี
หลากหลาย ไม่ว่าจะเป็นระบบปฏิบัติการ Mac OS X, GNU / 
Linux และระบบปฏิบัติการ Windows และแอพพลิเคชั่นท่ีสร้างขึ้น
น้ันสามารถติดตั้งและท างานได้บนโทรศัพท์ระบบปฏิบัติการแอน
ดรอยดห์ลากหลายรุ่นท่ีเป็นท่ีนิยมในปัจจุบัน 
 

3.  การด าเนินงานและเก็บผล 

3.1  การท างานของมอเตอร์โดยการใช้เสียงและคันบังคับใน
การควบคุม 

 
 

https://www.google.co.th/search?q=android
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รูปท่ี 6 แสดงขั้นตอนการท างานของค าสั่งเสียง 
 

 
 

รูปท่ี 7 แสดงขั้นตอนการท างานการท างานปุ่ม 
 

 
 

รูปท่ี 8 แสดงขั้นตอนการท างานคันบังคับ 
 



142                                                                                                             ENGINEERING TRANSACTIONS, VOL. 21, NO.1 (44) JAN-JUN 2018. 

3.2 รูปแบบการเคลื่อนที่ของมอเตอร์ 

การออกแบบในการเคลื่อท่ีจะต้องมีขั้นตอนการเคลื่อนท่ีอย่าง
ชัดเจนเพื่อเป็นการก าหนดส่วนการท างานเป็นส่วน ๆ โดยมีการ
ก าหนดดังน้ี 

      
รูปท่ี 9 เลี้ยวขวา : M1 สถานะเปิด, M2 สถานะปิด 

 
รูปท่ี 10 เลี้ยวซ้าย : M1 สถานะปิด, M2 สถานะเปิด 

 
รูปท่ี 11 เดินหน้า : M1 สถานะเปิด, M2 สถานะเปิด 

 
รูปท่ี 12 ถอยหลัง : M1 สถานะเปิด, M2 สถานะเปิด 

 
รูปท่ี 13 หยุด : M1 สถานะปิด, M2 สถานะปิด 

หลักการท างานของการเคล่ือนท่ีของมอเตอร์ดังนี้ 
    “เดินหน้า” (รูปท่ี 11) มอเตอร์ทั้งสองจะต้องหมุนไปข้างหน้า 
    “เลี้ยวซ้าย” (รูปท่ี 10) มอเตอร์ 1 จะไม่ท างาน มอเตอร์ 2 
จะต้องหมุนไปข้างหน้า 
    “เลี้ยวขวา” (รูปท่ี 9) มอเตอร์ 1 จะต้องหมุนไปข้างหน้า 
มอเตอร์ 2 จะไม่ท างาน  
    “ถอยหลัง” (รูปท่ี 12) มอเตอร์ 1 และ มอเตอร์ 2 จะต้องหมุน
ทวนกลับ มาข้างหลัง 
    “หยุด” (รูปท่ี 13) มอเตอร์ 1 และ มอเตอร์ 2 จะต้องหยุดการ
ท างาน 
 

3.3 หลักการท างานของค าสั่งเสียงและปุ่มค าสั่งบนหน้า
แอพพลิเคชั่น 

การท างานในส่วนของการควบคุมผ่านแอพพลิ เคชั่นบน
ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ จะมีการด าเนินการดังน้ี 

 

   
 

รูปท่ี 14 หน้าต่างแอพพลิเคชั่นหลัก 



P.KITTISUT: DEVELOPMENT APPLICATION OF ELECTRICAL WHEELCHAIR CONTROLLING                                                  143 

 
 

รูปท่ี 15 การเชื่อมต่อ module Bluetooth 
 

หน้าต่างแอพพลิเคชั่นจะมีส่วนประกอบต่างๆ ดังน้ี 
1. ก่อนจะใช้งานให้เปิด Bluetooth เพื่อเชื่อมต่อ module 

กับรถเข็นไฟฟ้า โดยสัมผัสต าแหน่งท่ี 3 
2. เชื่อมต่อ Bluetooth ตามชื่ออุปกรณ์ท่ีต าแหน่ง 3 ในรูปท่ี 

14 แล้วกรอกรหัสเพื่อเชื่อมต่อกับ module 
3. สัมผัสต าแหน่งท่ี 1 เพื่อพูดค าสั่งเสียงท่ีก าหนดไว้ ดังน้ี 

เดินหน้า, เลี้ยวซ้าย, เลี้ยวขวา, ถอยหลัง 
4. เมื่อพูดถูกต้อง จะแสดงข้อความในกล่องข้อความต าแหน่ง

ท่ี 2 แล้วรถเข็นจะเริ่มท างาน 
5. ต าแหน่งท่ี 4 เป็นปุ่ม Manual ให้สัมผัส รถเข็นจะเคลื่อนท่ี

ตามรูปภาพท่ีแสดง 
 

    
 

รูปท่ี 16 แสดงการรับค าสั่งเสียงไม่ถูกต้อง 

 
 

รูปท่ี 17 เมื่อมีการพูดแอพพลิเคชั่นจะท าการรับค่าไปแสดง 
 

ในกรณีท่ีพูดไม่ชัด มีเสียงรบกวน หรือพูดไม่ตรงกับค าท่ีก าหนด
ไว้ จะแสดงข้อความว่า “เสียงพูดไม่ตรง ลองพูดอีกครั้ง” ในกรณีท่ี
พูดตรง ชัดเจน เสียงท่ีพูดจะขึ้นในกล่องข้อความ และตรวจสอบว่า
ตัวอักษรในกล่องข้อความน้ันตรงกับค าท่ีแอพพลิเคชั่นก าหนดไว้
ตรงกันหรือไม่ ถ้าตรงกัน รถเข็นไฟฟ้าก็จะท างาน 

 

3.4 ติดต้ังและทดสอบ 

เมื่อท าการออกแบบและสร้างวงจรควบคุมการเคลื่อนท่ีของ
รถเข็นไฟฟ้ารถเสร็จแล้ว สามารถติดตั้งยังต าแหน่งท่ีออกแบบไว้ 

 

 
 

รูปท่ี 18 ประกอบติดต้ังชุดขับเคลื่อน 
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รูปท่ี 19 ทดลองน่ังรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียง 
 

 
 

รูปท่ี 20 เก็บผลระยะทางการใช้งานของแบตเตอรี่ 
 

ส่วนประกอบของรถเข็นไฟฟ้าด้วยเสียงมีดังนี้ 
1) ปุ่มเปิด-ปิด รถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียง 
2) แผงวงจรควบคุมรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียง 
3) ชุดประกอบเสริม 
4) มอเตอร์ไฟฟ้า 
5) ลูกล้อยาง 
6) แบตเตอรี่ 

การวัดระดับเสียงการสั่งงานรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียง
เพื่อให้เห็นว่าการพูดเสียงเบา เสียงพูด และเสียงตะโกนน้ันว่าจะ
สามารถสั่งรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วยเสียงให้เคลื่อนท่ีได้หรือไม่ โดย
ระยะการสั่งงานผ่านโทรศัพท์มือถือน้ัน มีระยะห่าง 50 เซนติเมตร 

 
 

   
     (ก)                 (ข)           (ค) 

รูปที่ 21 (ก)การวัดระดับเสียงเบา (ข)การวัดระดับเสียงพูด (ค)การ
วัดระดับเสียงตะโกน 
 

จากรูปท่ี 21 เป็นการเก็บผลของการวัดระดับเสียง มี 3 ระดับ
คือ (ก) เสียงเบา (ข) เสียงพูด และ (ค) เสียงตะโกน ซ่ึงในการเก็บผล
ในครั้งน้ีจะใช้แอพพลิเคชั่นคือ Sound Meter เข้ามาช่วยในการวัด
ระดับเสียงของการสั่งงานรถเข็นแต่ละครั้งว่า ระดับเสียงเบา 
เสียงพูด และเสียงตะโกน จะสามารถสั่งรถเข็นเคลื่อนท่ีไปตามค าสั่ง
น้ัน ๆ ได้ตามท่ีก าหนด 

 

3.5 ผลการทดสอบ 

3.5.1 การหาประสิทธิภาพของค าสั่งเสียง 

ในแต่ละระดับเสียงว่ามีความแตกต่างกัน โดยระดับเสียงจะมี 3 
ระดับคือ เสียงเบา เสียงพูด เสียงตะโกน เพื่อทดสอบว่าแต่ละระดับ
เสียงสามารถสั่งงานในรถเข็นเคลื่อนท่ีได้ตามค าสั่งน้ัน ๆ 

 
ตารางที่ 1 การหาประสิทธิภาพของค าสั่งเสียง 
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จากตารางท่ี 1 จะท าการเก็บค าสั่งเสียงท้ังหมด 4 ค าสั่ง ซ่ึงแต่ละ
ค าสั่งจะใช้ความดังของระดับเสียงท่ีแตกต่างกันออกไป และแสดง
กราฟของระดับเสียงในชุดค าสั่งค าว่าเดินหน้าดังรูปท่ี 22 
 

 
 

รูปท่ี 22 กราฟแสดงระดับเสียง(เดินหน้า) 
 

3.5.2 แบบประเมินความพึงพอใจรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วย
เสียงส าหรับผู้พิการและผู้สูงอาย ุ

จากแบบประเมินความพึงพอใจได้มีการออกแบบหัวข้อการเก็บ
ผล 3 หัวข้อ และให้ผู้ประเมินให้คะแนนความพึงพอใจออกเป็น 5 
ระดับดังน้ีระดับ 5 = มากท่ีสุดหรือดีมาก 4 = มากหรือดี 3 = ปาน
กลางหรือพอใช้ 2 = น้อยหรือต่ ากว่ามาตรฐาน 1 = น้อยท่ีสุดหรือ
ต้องปรับปรุงแก้ไข 

 
จากสูตร ร้อยละของความพึงพอใจ = คะแนนเฉลี่ยความพึงพอใจ x 
100 

                                              จ านวนข้อท้ังหมด 
                                =   4.6 x 100 
                                          10 
                                =  46 % 

โดยสามารถสรุปผลการใช้งานจากแบบประเมินความพึงพอใจโดย
แบ่งเป็นตามหัวขอ้ดังตารางท่ี 2 
 
 

ตารางที่ 2 แบบประเมินความพึงพอใจรถเข็นไฟฟ้าควบคุมด้วย
เสียงส าหรับผู้พิการและผู้สูงอายุการแปรค่าคะแนนความพึงพอใจใน
รูปของร้อยละ หลังได้ค่าคะแนนเฉลี่ยความพึงพอใจแล้วจะแปรค่า
คะแนนเป็นร้อยละ ตามสูตรค านวณ ดังน้ี 
 

 
 

 
 

รูปท่ี 23 แสดงข้อมูลค่าความพึงพอใจ 
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4. สรุปผลการด าเนินงาน 

แอพพลิเคชั่นการควบคุมรถเข็นไฟฟ้าด้วยเสียงส าหรับผู้พิการ
เพื่อใช้ในการควบคุมการเคลื่อนท่ีของรถเข็นไฟฟ้า ท่ีได้ท าการติดตั้ง
ชุ ดควบคุมการ เคลื่ อน ท่ีของรถ เข็นไฟฟ้ าแล้ ว เ ท่า น้ัน โดย
แอพพลิเคชั่นออกแบบและท างานบนระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 
และจากการท าสอบในระดับเสียงพูดท่ีส่งชุดค าสั่งไปยังแอพพลิเคชั่น
ต้องได้รับค าสั่ง ท่ีชัดเจน และการวางต าแหน่งของโทรศัพท์มี
ความส าคัญในการรับค าสั่งเสียงเป็นอย่างมาก 
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