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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้น าเสนอการพัฒนาอุปกรณ์ตรวจจับสิ ่งกีดขวางเพื ่อยกระดับคุณภาพชีวิตของผู ้พิการทางสายตา  
โดยออกแบบและสร้างอุปกรณ์ที่สามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางได้ทั้งด้านซ้าย ด้านขวา และด้านหน้า พร้อมระบบแจ้งเตือน
ด้วยเสียงที่มีความถ่ีเพิ่มข้ึนตามระยะที่เข้าใกล้สิ่งกีดขวาง นอกจากนี้ยังมีระบบตรวจจับการล้มที่สามารถแจ้งเตือนผู้ดูแล
ผ่าน Line Notify เมื่อเกิดการล้มหรืออุบัติเหตุ การทดสอบพบว่า อุปกรณ์มีความแม่นย าในการตรวจจับสิ่งกีดขวาง  
ในทุกมิติ รวมถึงประสิทธิภาพในการตรวจจับวัตถุที ่มีส ีและขนาดแตกต่างกัน โดยเซนเซอร์สามารถท างานได้ดี  
ทั้งในระยะใกล้และไกล ระบบตรวจจับการล้มทั้งกรณีที่ล้มไปด้านหน้า ด้านหลัง ด้านซ้าย  และด้านขวา ทดสอบจ านวน
ด้านละ 30 ครั้ง ระบบมีความแม่นย าคิดเป็น 95.83 เปอร์เซ็นต์ และค่าความผิดพลาดที่ 4.17 เปอร์เซ็นต์ ในการจ าลอง
สถานการณ์ล้มในทิศทางต่าง ๆ  พร้อมทั้งส่งการแจ้งเตือนทุกครั้ง การทดสอบความพึงพอใจจากกลุ่มผู้พิการทางสายตา  
10 ราย พบว่า ค่าความพึงพอใจเฉลี่ยอยู่ในระดับ "พึงพอใจมากที่สุด" แสดงถึงศักยภาพของอุปกรณ์นี้ในการช่วยเพิ่ม
คุณภาพชีวิตของผู้ใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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Abstract 

           This paper presents the development of an obstacle detection device aimed at enhancing the 

quality of life for visually impaired individuals. The device was designed and constructed to detect 

obstacles in four directions, left, right, front, and back, incorporating an auditory alert system that 

increases in frequency as the user approaches an obstacle. Additionally, a fall detection system was 

integrated, enabling caregivers to automatically receive notifications via Line Notify in case of a fall or 

accident. Experimental evaluations demonstrated that the device exhibits high accuracy in obstacle 

detection across all directions and effectively identifies objects of varying colors and sizes. The sensors 

functioned reliably at both short and long distances. The fall detection system was tested by simulating 

falls in four directions: forward, backward, left, and right, with 30 trials per direction. The system 

achieved an accuracy rate of 95.83%, with an error margin of 4.17%, successfully sending notifications 

in every instance of a detected fall. A user satisfaction survey conducted with 10 visually impaired 

participants indicated an average satisfaction level categorized as "highest satisfaction." These findings 

highlight the potential of this device to significantly improve the safety and mobility of visually impaired 

individuals, offering a practical and effective assistive solution. 
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1. บทน า 
จากข้อมูลสถิติผู้พิการทางสายตาปี พ.ศ. 2566 ของประเทศไทย พบว่า มีผู้พิการทางสายตา จ านวน 184,622 คน  

โดยแบ่งเป็นช่วงปฐมวัย จ านวน 205 คน ช่วงวัยเรียน จ านวน 1,569 คน ช่วงวัยรุ ่น จ านวน 2,587 คน ช่วงวัยท างาน  
จ านวน 53,969 คน และช่วงสูงอายุ จ านวน 128,879 คน โดยคิดเป็นร้อยละ 8.47 ของผู้พิการทั้งหมด [1] จากพระราชบัญญัติ
การฟื้นฟูสมรรถภาพคนพิการ พ.ศ. 2554 มาตราที่ 4 และ 20 ได้ให้ความหมายของผู้พิการทางสายตาว่า เป็นบุคคล 
ที่สูญเสียการมองเห็นต้ังแต่ระดับเล็กน้อย จนถึงตาบอดสนิท ซึ่งแบ่งออกเป็น 2 ประเภท ได้แก่ คนเห็นเลือนราง และคน
ตาบอด โดยคนสายตาเลือนราง หมายถึง ผู ้ที ่ยังพอมองเห็นได้อยู่  โดยการมองเห็นที ่บกพร่องจะส่งผลต่อการใช้ชีวิต 
ประจ าวันต่างกันตามความบกพร่องที่เกิดข้ึน ส่วนคนตาบอด หมายถึง คนที่มองเห็นได้น้อยมาก หรือยังพอเห็นแสงได้บ้าง
ไปจนถึงผู้ที่มองไม่เห็นเลย เมื่อการมองเห็นไม่มีประสิทธิภาพมากพอ จึงต้องใช้ประสาทสัมผัสอื่นแทนนั่นคือการสัมผัส [2]  
แม้ว่าผู้พิการทางสายตาจะมีความบกพร่องในการมองเห็นแต่ร่างกายส่วนอื่น ๆ ยังใช้งานได้ปกติ ท าให้สามารถช่วยเหลือ
ตัวเองได้ในการใช้ชีวิตประจ าวันและท ากิจกรรมต่าง ๆ เช่น การทานอาหาร การพูดคุย การศึกษาหาความรู้ การประกอบ
อาชีพการท างาน รวมถึงการเดินทางไปยังสถานที่ต่าง ๆ ด้วยตนเอง [3] 

แต่อย่างไรก็ตาม จากงานวิจัยหลายฉบับได้ท าการศึกษาปัญหาและความต้องการของผู้พิการทางสายตา พบว่า  
ผู้พิการทางสายตามีความต้องการอุปกรณ์ที่ช่วยอ านวยความสะดวกในการเดินทางอย่างมาก [3-6] เนื่องจากผู้พิการ 
ทางสายตาหลายรายได้ประสบอุบัติเหตุในการเดินทางเท้าอยู ่บ่อยครั ้ง  ยกตัวอย่างเช่น การเดินชนสิ ่งกีดขวาง  
หรือการหกล้มตามที ่สาธารณะ เป็นต้น ถึงแม้ว่าป ัจจุบันจะมีทางเท้า  (Footpath) ส  าหรับผู ้พิการทางสายตา 
แต่ก็ไม่ได้รับความสะดวกเท่าที่ควร เพราะสภาพทางเดินเท้าในประเทศไทยนั้นมีร้านขายของตามทางเดินจ านวนมาก 
จึงเป็นสาเหตุให้เกิดอันตราย ส่งผลต่อความไม่ปลอดภัยของผู้พิการทางสายตา อีกทั้งยังท าให้การเดินทางเป็นไปด้วย 
ความยากล าบากและล่าช้า โดยปัจจุบันยังไม่มีอุปกรณ์ที่อ านวยความสะดวกมากพอให้แก่ผู้พิการทางสายตา ที่จะสามารถ
ใช้ชีวิตให้เหมือนคนปกติทั่วไปได้ 

จากเหตุผลข้างต้นทางวิจัยได้เล็งเห็นถึงปัญหา จึงมีแนวคิดที่จะน าความรู้ทางด้านวิศวกรรมไฟฟ้ามาประยุกต์ 
ใช้ในการสร้างนวัตกรรมอุปกรณ์ตรวจจับสิ ่งกีดขวางเพื ่ออ านวยความสะดวกในการเดินทางของผู ้พิการทางสายตา  
และยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้พิการทางสายตาให้สามารถใช้ชีวิตเหมือนคนปกติได้มากข้ึน สามารถท ากิจกรรมต่าง ๆ ได้
โดยงานวิจัยนี้ได้มีการออกแบบและสร้างชิ ้นงานให้มีความสมบูรณ์ให้ผู ้พิการทางสายตาสามารถใช้งานได้จริงและ  
เกิดประโยชน์สูงสุด 

 
2. วัตถุประสงค์การวิจัย 

2.1. เพื่อน าความรูท้างวิศวกรรมไฟฟ้ามาออกแบบและสร้างอุปกรณ์ตรวจจบัสิง่กีดขวางส าหรบัผู้พกิารทางสายตา 
2.2. เพื่อลดอบุัติเหตุทีจ่ะสามารถเกิดจากการเดินทางเท้าของผู้พกิารทางสายตา 
2.3. เพื่อยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้พิการทางสายตาใหส้ามารถใช้ชีวิตได้สะดวกสบายมากขึ้น 
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3. วิธีการด าเนินงานวิจัย 
วิธีการด าเนินการสร้างชิ ้นงานอุปกรณ์ตรวจจับสิ ่งกีดขวางเพื ่อยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้พิการทางสายตา  

มีขั้นตอนการออกแบบและสร้างในส่วนต่าง ๆ โดยทางคณะผู้จัดท าได้รว่มกันวางแผนในการปฏิบัติงาน และจัดแบ่งข้ันตอน
การด าเนินงานสร้างช้ินงานตามความเหมาะสม โดยข้ันตอนในการด าเนินการสร้างช้ินงานสามารถแบ่งออกได้ ดังนี ้

3.1. การออกแบบโครงสร้างอปุกรณ์สวมใสส่ าหรบัตรวจจบัสิง่กีดขวางของผู้พกิารทางสายตา 
การออกแบบโครงสร้างของตัวช้ินงานทางคณะผู้จดัท าได้ท าการออกแบบโดยใช้โปรแกรม AutoCAD ข้ันตอนแรก 

คือ ท าการวัดขนาดของเซนเซอร์หรือโมดูลต่าง ๆ ที ่ใช้ในการจัดท าชิ ้นงาน และจัดวางต าแหน่งที ่จะติดตั ้งอุปกรณ์  
แสดงดังรูปที ่1 เมื่อออกแบบส าเร็จแล้วจะท าการข้ึนรปูตัวช้ินงานโดยใช้เครื่อง 3D Print ซึ่งโครงสร้างของอุปกรณ์ผลติจาก 
Acrylonitrile Butadiene Styrene Filament พลาสติกประเภทเทอร์โมพลาสติก เป็นวัสดุที่นิยมใช้กันทั่วไปส าหรับ 3D 
Printing ขึ้นรูปได้ง่ายเมื่อได้รับความร้อน และแข็งตัวเมื่อเกิดการเย็นตัวลง [7] สามารถน าไปใช้งานได้หลายรูปแบบและ 
คงคุณภาพได้ดี  

       
รูปท่ี 1 รปูโดยรวมของตัวช้ินงานที่ออกแบบด้วยโปรแกรม AutoCAD 

 
3.2. การสรา้งอปุกรณ์สวมใส่ส าหรบัตรวจจบัสิ่งกีดขวางของผู้พิการทางสายตา 
ในขั้นตอนการสร้างอุปกรณ์สวมใส่ส าหรับผู้พิการทางสายตา มีวัสดุอุปกรณ์ที่ใช้งานประกอบด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ESP32 เป็นตัวประมวลผลหลัก [8] และในส่วนของเซนเซอร์ตรวจจับสิ่งกีดขวาง (Displacement Sensor) คือ อุปกรณ์
ตรวจจับต าแหน่ง ระยะทาง ขนาด รูปร่าง และระดับของชิ ้นงาน สามารถตรวจจับวัตถุได้โดยที ่ไม่จ าเป็นต้องสัมผัส 
กับวัตถุโดยตรงในการป้องกันการเดินชน และเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุมในการตรวจจับการล้ม และใช้ล าโพง  
Buzzer เพื่อส่งเสียงแจ้งเตือน ภาพรวมของอุปกรณ์สวมใส่ส าหรับผู้พิการทางสายตาแสดงดังรูปที่ 2  
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รูปท่ี 2 บล็อกไดอะแกรมการท างานโดยรวมของช้ินงาน 

 
จากรปูที่ 2 เป็นภาพรวมของอปุกรณ์สวมใสส่ าหรับผู้พิการทางสายตา ซึง่อุปกรณ์ต่าง ๆ มหีลักการท างานดังนี้           
1. เซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง ขา Vin ต่อเข้ากับ VCC 3.3 V ขา GND ต่อเข้ากับ GND ขาสัญญาณ SDA  

ต่อเข้ากับ D21 ขาสัญญาณ SCL ต่อเข้ากับ D22 ขา INT ต่อเข้ากับ D15 และขา SHUT ต่อเข้ากับขา I/O ซึ่งแต่ละ
เซนเซอร์แต่ละตัวจะต่อขาน้ีแตกต่างกัน 

2. เซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุม ขา Vin ต่อเข้ากับ VCC3.3 V ขา GND ต่อเข้ากับ GND ขาสัญญาณ SDA  
ต่อเข้ากับ D21 และขาสัญญาณ SCL 

3. ล าโพง Buzzer ขา Vin ต่อเข้ากับ VCC 3.3 V ขาGND ต่อเข้ากับ GND และขา I/O ต่อเข้ากับ D1 บอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 ท าหน้าเป็นตัวประมวลผลหลัก จะต่อใช้ขาใช้งานร่วมกับเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง 
TOF200C VL53L0X เซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุม MPU 6050[9] ทั้งสองอุปกรณ์จะต่อขาสัญญาณ SDA SCL  
ซึ่งจะแตกต่างกันที่เซนเซอร์ตรวจวัดระยะทางเพิ่มการต่อขา I/O โดย ESP32 ยังมีการต่อขาร่วมกับล าโพง Passive 
Buzzer ซึ่งจะมีการต่อขา I/O เช่นเดียวกัน 

4. ในส่วนของแหล่งจ่ายพลังงาน มีแบตเตอรี ่ Lithium polymer battery [10] เป็นแหล่งจ่ายพลังงาน  
จะต่อใช้งานร่วมกับโมดูลชาร์จแบตเตอรี่ TP4056 และสวิตช์ On-Off  ซึ่งจะจ่ายพลังงานใหก้ับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
ESP32 น าไปใช้งาน 

3.3. การประกอบตวัช้ินงาน 
เมื่อท าการสรา้งวงจรภายในและทดสอบวงจรการท างานรว่มกันของตัวอุปกรณ์ต่าง ๆ  เรียบร้อยแล้ว ข้ันตอนต่อมา

ผู้จัดท าจึงได้ท าการประกอบอุปกรณ์ต่าง ๆ  เข้ากับตัวชิ้นงานที่ได้ออกแบบไว้ ดัง รูปที่ 3 (ก) การประกอบต้องค านึงถึง 
หลายปัจจัยดังต่อไปนี้ 
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1. เซนเซอรต์รวจวัดระยะทางตอ้งติดตัง้ใหเ้ซนเซอรส์ามารถตรวจจับได้ตามมมุทีก่ าหนดไว้ โดยเซนเซอร์แตล่ะตัวนั้น
จะมมุในการตดิต้ังไมเ่หมอืนกนั  

2. ส่วนของเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุมนั้นต้องติดตั้งให้ตัวโมดูลอยู่ในแนวตั้งฉากกับพื้น  เพื่อให้เซนเซอร์ 
มีความแม่นย าในการอ่านค่าเมื่อผู้ใช้งานเกิดการล้ม จากนั้นจะส่งการแจ้งเตือนผ่านไลน์ 

3. ในการเลือกใช้สายไฟ ต้องเลือกใช้สายที่ขนาดพอดีและทนทาน และการเดินสายต้องค านึงถึงความยาวให้
พอเหมาะ เพื่อจะได้ประหยัดพื้นที่ในการติดตั้งอุปกรณ์อื่นด้วย 

 

ก) อปุกรณ์ภายในตัวช้ินงาน 

 

ข) ช้ินงานประกอบสมบรูณ์ 
รูปท่ี 3 ลกัษณะภายในและภายนอกของช้ินงาน 

         
จากภาพที่ 3 (ข) แสดงชิ้นงานที่ประกอบสมบูรณ์แล้ว สามารถใช้งานได้ตามวัตถุประสงค์ทั้ง 2 ระบบ คือ ระบบ

ตรวจจับสิ่งกีดขวาง ระบบตรวจจับการล้มและการแจ้งเตือนผ่าน Line Notify [11-13] มีสวิตช์ On-Off เพื่อควบคุม 
การท างาน และแหล่งจ่ายพลังงานสามารถจ่ายพลังงานให้อุปกรณ์สามารถท างานได้ตามปกติ 
 
4. ผลการด าเนินงาน 

ในหัวข้อผลการด าเนินงานผู้จัดท าได้แบ่งหัวข้อออกเป็น 2 ส่วน ประกอบด้วย ผลการทดสอบประสิทธิภาพของ
อุปกรณ์ และผลการน าอุปกรณ์ไปใช้งานจริงกับผู้พิการทางสายตา 

4.1. ผลการทดสอบประสิทธิภาพของอุปกรณ์ 
การทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X [8] 
การจ าลองการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X โดยก าหนดระยะห่างของเซนเซอร์ 

และสิ่งกีดขวางเป็นระยะ 1,000 มิลลิเมตร ในการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X ได้มีการต่อ
วงจรร่วมกับบอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 โดยมีการทดลองเซนเซอร์ทัง้หมด 9 ตัว ซึ่งได้ท าการตรวจจับวัตถุเดียวกนั 
ตรวจวัดระยะทาง 4 ระยะ ประกอบด้วย 250, 500, 750 และ 1000 มิลลิเมตร การจ าลองการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัด
ระยะทางแสดงดังรูปที่ 4 และสรุปผลการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทางแสดงดังตารางที่ 1 
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รูปท่ี 4 จ าลองการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X 

 

 
รูปท่ี 5 ผลการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X 

 
จากรูปที่ 5 ผลที่ได้จากการทดสอบเซนเซอร์ตรวจวัดระยะทาง TOF200C VL53L0X คือ เซนเซอร์แต่ละตัว 

มีการอ่านค่าได้ไม่เท่ากัน หรืออาจแตกต่างกันเล็กน้อย และเมื่อเทียบค่าระยะทางที่อ่านได้จากโปรแกรมกับค่าระยะทางจริง 
ค่าจะคลาดเคลื่อนอยู่ในระยะ 20 - 50 มิลลิเมตร ซึ่งผิดพลาดไม่มากนัก และลองสังเกตการวัดในระยะ 1,000 มิลลิเมตร 
ค่าที่อ่านได้จากโปรแกรมกับระยะทางจริงมีค่าเท่ากัน ทางผู้จัดทำจึงได้นำค่านี้มาใช้ในการตรวจจับสิ่งกีดขวาง เพราะมี  
ความแม่นยำ และเมื่อนำมาใช้งานจริงสามารถแจ้งเตือนได้ในระยะที่ปลอดภัย 

การทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมมุ MPU 6050 [9] 
การทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุม MPU 6050 ได้มีการต่อวงจรร่วมกับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ESP32 เพื่อตรวจวัดค่าทั้ง 6 แกน คือ ความเร่งในแนวแกน A x y z ความเร็วเชิงมุม G x y z โดยทำการลองเอียง
ตัวเซนเซอร์ตามแนวแกนต่าง ๆ แล้วสังเกตค่าที่เปลี่ยนแปลงไปจากเดิมที่เซนเซอร์อยู่ในมุม 0◦ หรืออยู่ในแนวขนานกับพื้น 
โดยวัดเทียบด้วยเครื่องมือที่ใช้ในการวัดมุมหรือการหมุน คือ โกนิโอมิเตอร์ แสดงผลผลการทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับ
ความเร็วเชิงมุม MPU 6050 บนแกน x และ แกน y ดังตารางที่ 2  
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ตารางท่ี 2 ผลการทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมมุ MPU 6050 บนแกน x และ แกน y 

 
มุมท่ีวัด 
(องศา) 

แกน X แกน y 
มุมท่ีอ่านได้

จากโปรแกรม 
(องศา) 

มุมท่ีอ่านได้จาก
โกนิโอมิเตอร์ 

(องศา) 

มุมท่ีอ่านได้จาก
โปรแกรม 
(องศา) 

มุมท่ีอ่านได้
จากโกนิโอ

มิเตอร์ (องศา) 
20° 19° 20° 13° 20° 
40° 37° 40° 28° 40° 
60° 59° 60° 52° 60° 
80° 79° 80° 74° 80° 
100° 105° 100° 103° 100° 
120° 121° 120° 126° 120° 
140° 147° 140° 144° 140° 
160° 167° 160° 160° 160° 

จากตารางที่ 2 แสดงผลที่ได้จากการทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับความเร็วเชิงมุม MPU 6050 จะเห็นได้ว่ามุมที่อ่าน
ได้จากโปรแกรม และมุมที่อ่านได้จากโกนิโอมเิตอร ์มีความคลาดเคลื่อนกันเล็กน้อย แสดงให้เห็นว่ามีความค่อนข้างแม่นย า 
ซึ่งก่อนทางผู้จัดท าจะเลือกค่ามุมที่ได้ไปใช้ในการสร้างระบบตรวจจบัการล้ม ได้มีการจ าลองสถานการณ์ขณะล้มในทิศทาง
ต่าง ๆ แล้วสังเกตค่ามุมที่อ่านได้จากโปรแกรม ส่วนค่ามุมที่คณะผู้จัดท าได้เลือกจากการจ าลองสถานการณ์ขณะล้ม คือ 
มุม 80° เพราะเป็นมุมที่ท าให้ผู้ใช้เกิดการล้มได้ 

การทดสอบตรวจจับสิ่งกีดขวางทางด้านซ้าย ด้านขวา และด้านหน้าของผู้ใช้งาน 

ในการทดสอบนี้จะแบ่งการทดสอบเป็น 3 ระดับ คือ ระดับศีรษะ (วัตถุมีระยะสูงจากพื้น 180 เซนติเมตร) ระดับ

หน้าอก (วัตถุมีระยะสูงจากพื้น 120 เซนติเมตร) และระดับเท้า (วัตถุมีระยะสูงจากพื้น 60 เซนติเมตร) โดยการทดสอบ  

ทุกระดับจะก าหนดให้วัตถุมีระยะห่างจากผู้ใช้งาน 1 เมตร (การทดสอบนี้ทดสอบจากผู้ใช้งานที่มีส่วนสูง 170 เซนติเมตร) 

แสดงตัวอย่างการทดสอบดังรูปที่ 6 และผลการทดสอบตรวจจับสิ่งกีดแต่ละด้านของผู้ใช้งาน แสดงดังตารางที่ 3 
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รูปท่ี 6 ตัวอย่างการทดสอบเซนเซอร์ทีร่ะดับอก 

 

ตารางท่ี 3 ผลการทดสอบตรวจจบัสิง่กีดแต่ละด้านของผู้ใช้งาน 

ต าแหน่งสิง่กีดขวาง 
 

ผลการทดสอบ (ทดสอบทัง้หมด 30 ครั้ง) 
ด้านซ้ายของผู้ใช้งาน ด้านขวาของผู้ใช้งาน ด้านหน้าของผู้ใช้งาน 
ความ
ถูกต้อง 

ความ
ผิดพลาด 

ความ
ถูกต้อง 

ความ
ผิดพลาด 

ความ
ถูกต้อง 

ความ
ผิดพลาด 

ระดับศีรษะ (ระยะสูงจากพื้น 180 cm) 26 ครั้ง 4 ครั้ง 25 ครั้ง 5 ครั้ง 30 ครั้ง 0 ครั้ง 
ระดับหน้าอก (ระยะสูงจากพื้น 120 cm) 28 ครั้ง 2 ครั้ง 29 ครั้ง 1 ครั้ง 30 ครั้ง 0 ครั้ง 
ระดับเท้า (ระยะสงูจากพื้น 60 cm) 26 ครั้ง 4 ครั้ง 28 ครั้ง 2 ครั้ง 27 ครั้ง 3 ครั้ง 

จากตารางที่ 3 ผลที่ได้จากการทดสอบตรวจจับสิ่งกีดขวางทางด้านซ้าย ด้านขวา และด้านหน้าของผู้ใช้งาน  
ผลที่ได้ คือ การทดสอบแต่ละด้านจะตรวจจับสิ ่งกีดขวางได้อย่างถูกต้องมากกว่าความผิดพลาด ซึ ่งความผิดพลาด  
อาจเกิดจากต าแหน่งตัวชิ้นงานที่สวมใส่อยู่ไม่อยู่ในต าแหน่งเดิม หรืออาจเกิดจากผู้ใช้งานเดินเข้าหาวัตถุด้วยความเร็ว  
ไม่เท่ากัน แต่จะเห็นได้ว่าผลการทดสอบทางด้านหน้า จะมีความแม่นย ากว่าด้านอื่น ๆ  ในที่นี้อาจหมายถึง ต าแหน่งการติดตั้ง 
อยู่ในระดับที่สามารถตรวจจับวัตถุได้อย่างแม่นย า 

การทดสอบตรวจจับการลม้ผู้ใช้งานและการแจง้เตือนผ่าน Line Notify 
ในการทดสอบนี้ จะจ าลองท่าทางการล้มของผู้ใช้งาน แบ่งเป็นการล้มไปในทิศทางด้านหน้า ด้านหลัง ด้านซ้าย 

และด้านขวา โดยองศาที่ตั้งไว้ในการตรวจจับการล้มอยู่ที่มุม 80° ผลการทดสอบแสดงดังตารางที่ 7 ส่วนการทดสอบ 
การแจ้งเตือนผ่าน Line Notify จะทดสอบจากเมื ่อผู้ใช้งานเกิดการล้มแล้วจะมีข้อความแจ้งเตือนไปยังผู ้ใช้บริการ  
หรือไม่ ผลการทดสอบแสดงดังรูปที่ 7  
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รูปท่ี 7 ผลการทดสอบตรวจจับการล้ม (ตรวจจับการล้มอยูท่ี่มุม 80° จากแนวราบ) 

ผลการทดสอบตรวจจับการล้ม (ตรวจจับการล้มอยู่ที่มุม 80° จากแนวราบ) จากรูปที่ 7 จะเห็นได้ว่า จากการ
ทดสอบทั้งหมด 30 ครั้ง ในกรณีที่ล้มไปด้านหน้าระบบสามารถแจ้งเตือนได้ถูกต้อง 28 ครั้ง  และผิดพลาดไป 2 ครั้ง  
คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 93.33 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 6.67 เปอร์เซ็นต์ ในกรณีที่ล้มไปด้านหลังระบบ
สามารถแจ้งเตือนได้ถูกต้อง 30 ครั้ง คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 100 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 0 เปอร์เซ็นต์ 
ในกรณีที่ล้มไปด้านซ้ายระบบสามารถแจ้งเตือนได้ถูกต้อง 28 ครั้ง และผิดพลาดไป 2 ครั้ง คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 
93.33 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 6.67 เปอร์เซ็นต์ และในกรณีที่ล้มไปด้านขวาระบบสามารถแจ้งเตือนได้ถูกตอ้ง 
29 ครั้งและผิดพลาดไป 1 ครั้ง คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 96.67 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 3.33 เปอร์เซ็นต์  

ตารางท่ี 4 ผลการทดสอบการแจ้งเตอืนผ่าน Line Notify 

การแจง้เตือนผ่าน Line Notify 
ผลการทดสอบ (ทดสอบทัง้หมด 30 ครั้ง) 

ความถูกต้อง ความผิดพลาด 
การสง่ข้อความ 30 ครั้ง 0 ครั้ง 

จากตารางที่ 4 แสดงผลที่ได้จากการทดสอบตรวจจับการล้ม คือ ทิศทางที่ใช้ในการจ าลองการล้มแต่ละทิศทาง
อาจจะมีความผิดพลาดเกิดขึ้นบ้าง สาเหตุอาจเกิดจากการล้มแต่ละครั ้งมีองศาต่างกัน ซึ่งไม่อยู่ในระดับที ่เซนเซอร์  
ตรวจจับความเร็วเชิงมุม MPU 6050 ตรวจจับค่าได้ สังเกตได้ว่าการล้มไปด้านหลังไม่มีความผิดพลาดเกิดขึ้นเลย  
อาจหมายถึงทิศทางการล้มไปด้านหลัง โดยทั่วไปเมื่อเกิดการล้มแล้วจะนอนราบไปกับพื้น ท าให้อยู่ในมุมที่ได้ตั้งไว้ในส่วน
ของผลการทดสอบการแจ้งเตือนผ่าน Line Notify เมื ่อผู ้ใช้เกิดการล้มก็จะแจ้งเตือนทุกครั ้ง จะเห็นได้ว่าไม่เกิด 
ความผิดพลาดเลย คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 100 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 0 
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ทดสอบการแจ้งเตือนด้วยเสียง 
ในการทดสอบนี้ จะทดสอบเสียงโดยการแบ่งเสียงออกเป็น 3 เสียง แต่ละเสียงจะส่งเสียงเตือนต่างกันข้ึนอยู่กับ

ต าแหน่งของฝั่งของเซนเซอร์เมื่อตรวจจับสิ่งกีดขวางได้ ในการปรับแต่งเสียงให้ต่างกัน ต้องท าการปรับความถ่ีในข้ันตอน
การสร้างค าสั่งโปรแกรม ก าหนดเสียงได้ ดังนี้ 

1. เสียง A แจ้งเตือนเมื่อตรวจจบัสิง่กีดขวางทางด้านซ้ายของผู้ใช้งาน (ความถ่ี 2500 Hz) 
2. เสียง B แจง้เตือนเมื่อตรวจจบัสิ่งกีดขวางทางด้านขวาของผู้ใช้งาน (ความถ่ี 700 Hz) 
3. เสียง C แจง้เตือนเมื่อตรวจจับสิ่งกีดขวางทางด้านหน้าของผู้ใช้งาน (ความถ่ี 1,500 Hz) 

ตารางท่ี 5 ผลการทดสอบการแจ้งเตอืนด้วยเสียง (เครือ่งหมาย ✓ แสดงว่ามีการแจ้งเตือนเกิดข้ึน) 

ตำแหน่งสิ่งกีดขวาง 
ผลการทดสอบเสยีง 

A B C 
ด้านซ้าย ✓   
ด้านขวา  ✓  
ด้านหน้า   ✓ 

จากตารางที่ 5 ผลที่ได้จากการทดสอบการแจ้งเตือนด้วยเสียง ผลที่ได้คือ เมื่อเซนเซอร์ตรวจจับสิ่งกีดขวาง
ด้านซ้ายของผู้ใช้งาน จะแจ้งเตือนด้วยเสียง A เมื่อเซนเซอร์ตรวจจับสิง่กีดขวางด้านขวาของผู้ใช้งาน จะแจ้งเตือนด้วยเสียง 
B และเมื่อเซนเซอร์ตรวจจับสิ่งกีดขวางด้านหน้าของผู้ใช้งาน จะแจ้งเตือนด้วยเสียง C จะเห็นได้ว่าการแจ้งเตือนด้วยเสียง
สามารถแบ่งเสียงการแจ้งเตือนได้อย่างถูกต้องเมื่อระบบตรวจจับวัตถุได้คนละด้าน  จากผลการทดสอบเสียงคิดเป็น 
ค่าความแม่นย าได้ที่ 100 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 0 

การทดสอบตรวจจับวัตถุที่มสีีแตกต่างกัน 
ในการทดสอบนี้ จะท าการทดสอบโดยน าวัตถุที ่มีสีแตกต่างกันมาจ าลองเป็นสิ ่งกีดขวาง เพื ่อทดสอบว่า  

วัตถุที่มีสีแตกต่างกันมีผลในการท างานของระบบตรวจจับสิ่งกีดขวางหรือไม่ การทดสอบจะก าหนดให้วัตถุมีระยะห่าง  
จากผู้ใช้งาน 1 เมตร โดยสีของวัตถุที่น ามาทดสอบ มีสีขาว สีด า สีแดง สีน ้าเงิน สีเขียว และสีเหลือง 

ตารางท่ี 6 ผลการทดสอบตรวจจบัวัตถุที่มีสีแตกต่างกัน (เครื่องหมาย ✓ แสดงการตรวจจับสิง่กีดขวางได้) 

สีของวัตถุ ผลการทดสอบ 
สีขาว ✓ 
สีด า ✓ 
สีแดง ✓ 

สีน ้าเงิน ✓ 
สีเขียว ✓ 
สีเหลือง ✓ 
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จากตารางที่ 6 ผลที่ได้จากการทดสอบตรวจจับวัตถุที่มีสีแตกต่างกัน คือ วัตถุที่มีสีแตกต่างกัน ระบบตรวจจับ  
สิ่งกีดขวางสามารถตรวจจับได้ แสดงได้ว่าหากน าไปใช้ในสถานการณ์จริง ระบบตรวจจับสิ่งกีดขวางมีความแม่นย า  
ในการตรวจจับวัตถุทุกสีที่มีการทดสอบ คิดเป็นค่าความแม่นย าได้ที่ 100 เปอร์เซ็นต์ ค่าความผิดพลาดเท่ากับ 0 

ทดสอบตรวจจับวัตถุที่มีขนาดแตกต่างกัน 
ในการทดสอบนี้จะท าการทดสอบโดยน าวัตถุต่าง ๆ ที่มีขนาดแตกต่างกัน มาจ าลองเป็นสิ่งกีดขวาง การทดสอบ

จะแบ่งระยะห่างสิ่งกีดขวางกับผู้ใช้งาน เป็น 2 ช่วง คือ ทดสอบในระยะ 50 เซนติเมตร และ 1 เมตร เพื่อเปรียบเทียบว่า
ระยะที่ต่างกันมีผลการทดสอบเป็นอย่างไร ซึ ่งต าแหน่งของเซนเซอร์แสดงดังรูปที่ 8 โดยการทดสอบจะให้ชิ ้นงาน 
อยู่กึ่งกลางของวัตถุ จะแบ่งต าแหน่งของเซนเซอร์ ดังนี้ 

แถว A   ตรวจจับสิง่กีดขวางด้านขวา หมายเลข 1   ระดับศีรษะ 
แถว B   ตรวจจับสิ่งกีดขวางด้านหน้า หมายเลข 2   ระดับหน้าอก 
แถว C   ตรวจจับสิ่งกีดขวางด้านซ้าย หมายเลข 3   ระดับเท้า 

 
รูปท่ี 8 ระบุต าแหนง่ของเซนเซอร ์

ตารางท่ี 7 ผลการทดสอบตรวจจับวัตถุที่มีขนาดแตกต่างกันที่ระยะ 50 และ 100 เซนติเมตร (เครื่องหมาย ✓ แสดง
ต าแหน่งของเซนเซอร์ที่ตรวจจับได้) 

ชนิดและขนาดของวัตถุ 

ผลการทดสอบระยะ 50 เซนติเมตร ผลการทดสอบระยะ 100 เซนติเมตร 

A B C A B C 

1 2 3 1 2 3 1 2 3 1 2 3 1 2 3 1 2 3 

ตู้ (90 × 185 เซนติเมตร) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓  ✓   ✓   ✓  
ป้าย (50 × 80 เซนติเมตร)  ✓ ✓  ✓ ✓  ✓ ✓  ✓   ✓     

ขวดน ้า (1.5 ลิตร)     ✓         ✓     

หนังสือ (22 × 30 เซนติเมตร)     ✓         ✓     
โทรทัศน์ (65 × 113 เซนติเมตร) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓     ✓     

ประตู (105 × 200 เซนติเมตร) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓  ✓   ✓   ✓  

พัดลม (18 น้ิว)     ✓         ✓     



Rattanakosin Journal of Science and Technology: RJST Vol.7 No.3 2025 283 
 

จากตารางที่ 7 แสดงผลการทดสอบการตรวจจบัวัตถุที่มีขนาดแตกต่างกัน คือ การทดสอบในระยะ 50 เซนติเมตร 
จะเห็นได้ว่าวัตถุที ่มีขนาดใหญ่ เซนเซอร์สามารถตรวจจับได้พร้อมกันหลายต าแหน่ง แตกต่างกับวัตถุที ่มีขนาดเล็ก  
เซนเซอร์จะตรวจจับได้แม่นย ากว่า ส่วนการทดสอบในระยะ 1 เมตร จะเห็นได้ว่าวัตถุที่มีขนาดใหญ่ เซนเซอร์จะตรวจจับ
พร้อมกันน้อยกว่า หรือบางวัตถุเซนเซอร์สามารถจับได้ตัวเดียว เมื่อเทียบกับระยะ 50 เซนติเมตร แต่ในขณะที่ว ัตถุ  
ขนาดเล็กเซนเซอร์ก็ยังสามารถตรวจจับได้แม่นย าในระยะที่ห่างออกมา 

4.2. ผลการน าอุปกรณ์ไปใช้งานจรงิกับผู้พิการทางสายตา 
ในหัวข้อนี้เป็นการท าแบบสอบถามความพึงพอใจในการใช้งานอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งกีดขวางเพื่อยกระดับคุณภาพ

ชีวิตของผู้พิการทางสายตาของผู้ใช้งาน จ านวน 10 ราย วิเคราะห์ข้อมูลโดยการหาค่าเฉลี่ย ( X ) [14] การแปรผลค่าเฉลี่ย
ของแบบประเมินคุณภาพแบบสอบถามความพึงพอใจของผู ้ใช้งานโดยก าหนดช่วงคะแนนระดับคุณภาพและระดับ 
ความพึงพอใจที่ได้ ดังนี้ 0.00 - 1.00 หมายถึง ระดับคุณภาพ หรือระดับความพึงพอใจ น้อยที่สุด 1.01 - 2.00 หมายถึง 
ระดับคุณภาพ หรือระดับความพึงพอใจ น้อย 2.01 - 3.00 หมายถึง ระดับคุณภาพ หรือระดับความพึงพอใจ ปานกลาง 
3.01 - 4.00 หมายถึง ระดับคุณภาพ หรือระดับความพึงพอใจ มาก และ 4.01 - 5.00 หมายถึง ระดับคุณภาพ หรือระดับ
ความพึงพอใจ มากที่สุด ผลประเมินความพึงพอใจในการใช้งานอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งกีดขวางเพื่อยกระดับคุณภาพชีวิต 
ของผู้พิการทางสายตาแสดงดังรูปที่ 9    

 
รูปท่ี 9 ผลประเมินความพึงพอใจในการใช้งานอปุกรณ์ตรวจจับสิ่งกีดขวาง 

เพื่อยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้พกิารทางสายตา 

จากรูปที่ 9 แสดงผลประเมินความพึงพอใจในการใช้งานอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งกีดขวางเพื่อยกระดับคุณภาพชีวิต
ของผู้พิการทางสายตา โดยแบ่งออกเป็น 5 หัวข้อ ประกอบด้วย รูปลักษณะการออกแบบของอุปกรณ์ , ช่วยลดอุบัติเหตุ 
ที่อาจจะเกิดข้ึนในการเดินทาง, เป็นประโยชน์, พกพาสะดวก และสามารถใช้งานได้ง่าย ซึ่งมีคะแนนเฉลี่ย 4 คือ มีระดับ
ความพึงพอใจมาก 4.75, 4.7, 4.5 และ 4.2 ตามล าดับ คือ มีระดับความพึงพอใจมากที่สุด 
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5. สรุปผล  
งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์ในการพัฒนาอุปกรณ์ที่ช่วยเพิ่มความปลอดภัยและอ านวยความสะดวกให้กับผู้พิการ  

ทางสายตา โดยอุปกรณ์ที่พัฒนาขึ้นสามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางรอบตัวผู้ใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ  ผ่านการติดตั้ง
เซนเซอร์ตรวจวัดระยะทางใน 3 ทิศทาง ได้แก่ ด้านซ้าย ด้านขวา และด้านหน้า นอกจากนี ้ยังมีระบบแจ้งเตือนด้วยเสียง 
โดยความถ่ีของเสียงจะเพิ่มข้ึนเมื่อผู้ใช้งานเข้าใกล้สิ่งกีดขวางมากข้ึน อีกหนึ่งฟังก์ชันส าคัญของอุปกรณ์คือ ระบบตรวจจับ
การล้ม ซึ ่งสามารถแจ้งเตือนไปยังผู้ดูแลผ่าน Line Notify ได้ทันทีเมื ่อเกิดอุบัติเหตุ เพื ่อให้สามารถเข้าช่วยเหลือ 
ได้อย่างรวดเร็ว อย่างไรก็ตาม ระบบจะต้องเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ตก่อนใช้งานเสมอ จากการทดสอบอุปกรณ์ พบว่า ระบบ
ตรวจจับสิ่งกีดขวางสามารถท างานได้อย่างแม่นย าในทุกทิศทาง ไม่ได้รับผลกระทบจากสีของวัตถุ และสามารถตรวจจับ
วัตถุที ่มีขนาดแตกต่างกันได้ดี ในการทดสอบระยะใกล้ วัตถุขนาดใหญ่จะถูกตรวจจับได้พร้อมกันทุกจุด ในขณะที่ 
การทดสอบระยะไกลแสดงใหเ้ห็นว่าการตรวจจับมีความแม่นย ามากขึ้น ส าหรับวัตถุขนาดเล็ก อุปกรณ์สามารถตรวจจับได้
แม่นย าทั้งระยะใกล้และไกล และระบบตรวจจับการล้มได้รับการทดสอบในหลายทิศทาง และพบว่ามีความแม่นย าสูง  
โดยสามารถแจ้งเตือนทุกครั ้งที ่มีการล้มเกิดขึ ้น  ส่งผลให้ผู ้ดูแลสามารถรับรู ้และเข้าช่วยเหลือได้อย่างทันท่วงที  
ในส่วนของผลการส ารวจความคิดเห็นจากผู้พิการทางสายตาที่เข้าร่วมการทดลอง พบว่า ผู้ใช้งานจ านวน 10 รายให้ค่า
ความพึงพอใจในระดับสูงสุด สะท้อนถึงประสิทธิภาพและความสามารถของอุปกรณ์ที่สามารถช่วยเหลอืผู้พิการทางสายตา
ได้จริง งานวิจัยน้ีจึงมีศักยภาพในการน าไปพัฒนาต่อและใช้งานจริงในอนาคต 
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