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บทคัดย่อ 
ปัจจุบันผู้พิกำรทำงสำยตำ มีควำมล ำบำก และอุปสรรคในกำรเดินทำง เนื่องจำกจะเกิดอุบัติเหตุอยู่

บ่อยครั้ง เช่น เดินชนก ำแพง เดินตกหลุม เป็นต้น แม้ว่ำจะมีทำงเท้ำแต่ก็ไม่ได้รับควำมสะดวก เพรำะมีร้ำนขำย
ของตำมทำงเท้ำ ท ำให้เกิดอันตรำยไม่ปลอดภัย และกำรเดินทำงเป็นไปด้วยควำมยำกล ำบำกและล่ำช้ำ ซึ่ง
ปัจจุบันยังไม่มีอุปกรณ์ที่อ ำนวยควำมสะดวกแก่ผู้พิกำรทำงสำยตำมำกพอที่จะใช้ชีวิตให้เหมือนคนปกติ 
โครงงำนสิ่งประดิษฐ์นี้มีวัตถุประสงค์จัดท ำขึ้นเพ่ือ สร้ำงอุปกรณ์ในกำรอ ำนวยควำมสะดวกในกำรเดินทำงของผู้
พิกำรทำงสำยตำ โดยกำรใช้ควำมรู้ควำมสำมำรถเกี่ยวกับวิชำไมโครคอลโทรลเลอร์บวกกับควำมคิดสร้ำงสรรค์ 
โดยกำรท ำงำนของเครื่องจะใช้หลักกำรส่งคลื่นออกไปเมื่อกระทบวัตถุจะสะท้อนกลับมำ แล้วน ำมำค ำนวณ
ระยะห่ำงเพื่อส่งสัญญำณเตือนผู้พิกำรว่ำมีวัตถุกีดขวำงทำงอยู่ข้ำงหน้ำ 
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กิตติกรรมประกาศ 
 โครงงำนเรื่อง ชุดน ำทำงส ำหรับผู้ พิกำรทำงสำยตำ นี้ได้ส ำเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดีต้องขอกรำบ
ขอบพระคุณ  น.อ.ปรัชญำ ฮวดปำกน้ ำ เป็นอย่ำงสูงที่ให้โอกำสและอำจำรย์ที่ปรึกษำโครงงำนได้แก่  น.ท.วิชัย 
เปลี่ยนสุวรรณ ร.ท.สมคิด ภู่เกลี๊ยะ และ พ.จ.ต.จตุรงค์  คอนมะลำ.ที่ให้ค ำปรึกษำแนะน ำในกำรศึกษำค้นคว้ำ 
ช่วยเหลือจัดสรรวัสดุอุปกรณ์ที่ขำดและวิธีกำรจัดท ำโครงงำนวิชำชีพจนส ำเร็จลุล่วงด้วยดีคณะผู้จัดท ำขอกรำบ
ขอบพระคุณเป็นอย่ำงสูงไว้ ณ โอกำสนี้  
 ขอกรำบขอบพระคุณอำจำรย์แผนกกองวิทยำกำร โรงเรียนอิเล็กทรอนิกส์ ที่คอยให้ค ำแนะน ำเสนอ
ข้อมูลที่เป็นประโยชน์ในกำรจัดท ำโครงงำนเรื่องชุดน ำทำงส ำหรับผู้พิกำรทำงสำยตำจนประสบผลส ำเร็จควำมดี
และผลประโยชน์นี้ขอมอบให้กับครู อำจำรย์ทุกท่ำนซึ่งเป็นผู้ให้ควำมรู้กับกลุ่มของกระผมจนสำมำรถน ำควำมรู้
ที่ได้มำประยุกต์ใช้จนสำมำรถสร้ำงชิ้นงำนนี้ได้จนส ำเร็จและขอ กรำบขอบพระคุณ บิดำมำรดำ ที่ให้ก ำลังใจใน
กำรศึกษำเล่ำเรียนและสมำชิกในกลุ่มที่ให้ควำมร่วมมือกันเป็นอย่ำงดีในกำรท ำโครงงำนวิชำชีพจนกระทั่ง
ประสบควำมส ำเร็จ 
 และสุดท้ำยนี้คณะผู้จัดท ำโครงงำนขอขอบพระคุณทุกท่ำนที่มีส่วนร่วมมือในกำรท ำโครงงำนเรื่องชุด
น ำทำงส ำหรับผู้พิกำรทำงสำยตำ และเอกสำรชุดนี้จนส ำเร็จลุล่วงได้ด้วยดี 
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บทท่ี 1 
บทน า 

1.1 ที่มาและความส าคัญ 
 ปัจจุบันผู้พิกำรทำงสำยตำ มีควำมล ำบำก และอุปสรรคในกำรเดินทำง เนื่องจำกจะเกิดอุบัติเหตุอยู่
บ่อยครั้ง เช่น เดินชนก ำแพง เป็นต้น แม้ว่ำจะมีทำงเท้ำแต่ก็ไม่ได้รับควำมสะดวก เพรำะมีร้ำนขำยของตำม   
ทำงเท้ำ ท ำให้เกิดอันตรำยไม่ปลอดภัย และกำรเดินทำงเป็นไปด้วยควำมยำกล ำบำกและล่ำช้ำ ซึ่งปัจจุบันยังไม่
มีอุปกรณ์ท่ีอ ำนวยควำมสะดวกแก่ผู้พิกำรทำงสำยตำมำกพอที่จะใช้ชีวิตให้เหมือนคนปกติ 
 กลุ่มโครงงำนจึงเล็งเห็นในกำรค้นคว้ำท ำโครงงำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำขึ้นมำ เพ่ืออ ำนวยควำม
สะดวกและควำมปลอดภัยให้แก่ผู้พิกำรทำงสำยตำ 
1.2 วัตถุประสงค์ 
 1.2.1 เพื่อช่วยเหลือผู้พิกำรทำงสำยตำให้มีควำมปลอดภัยในกำรเดินทำง 
 1.2.2 รู้จักกำรวำงแผนกำรท ำงำนเป็นทีม 
 1.2.3 ฝึกควำมสำมัคคีในหมู่คณะ 
 1.2.4 รู้จักกำรแก้ไขปัญหำเฉพำะหน้ำ 
1.3 สมมุติฐานของการศึกษา 
 สำมำรถลดอุบัติเหตุและลดระยะเวลำในกำรเดินทำงของผู้พิกำรทำงสำยตำ 
1.4 ขอบเขตของโครงงาน 
 1.4.1 ศึกษำคุณลักษณะของ Ultrasonic sensor และ Infrared sensor ในกำรตรวดวัดระยะ 
 1.4.2 ศึกษำคุณลักษณะของบอร์ด Arduino ในกำรประมวลผล Input และ Output 
 1.4.3 .ศึกษำคุณลักษณะของ Vibration Motor ในกำรสั่นตำมระยะห่ำง  
1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 1.5.1 เพ่ือให้เข้ำใจเนื้อหำทฤษฎีมำกข้ึนและสำมำรถน ำไปประยุกต์ใช้ในชีวิตประจ ำวันได้จริง 
 1.5.2 เพ่ือลดอุบัติเหตุที่จะเกิดจำกกำรเดินชนสิ่งกีดขวำงต่ำง ๆ ของผู้พิกำรทำงสำยตำ 
 1.5.3 เข้ำใจระบบกำรท ำงำนของ Board Arduino ในกำรประมวลผล Input และ Output 
 1.5.4 เขียนไดอะแกรมวงจรประมวลผล input ที่เป็นระยะทำงเพ่ือควบคุมกำรสั่นของมอเตอร์ได้ 
 1.5.5 สำมำรถน ำเสนอและจัดท ำโครงงำนรูปเล่มได้อย่ำงถูกต้อง 
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บทท่ี 2 
ทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้อง 

สิ่งแรกของโครงงำนคือกำรสืบค้นปัญหำที่จะใช้ควำมรู้ที่มีอยู่พัฒนำต่อเพ่ือสร้ำงโครงงำนสิ่งประดิษฐ์ที่
สำมำรถช่วยเหลือผู้พิกำรทำงสำยตำได้ จึงได้ก ำหนดหัวข้อในกำรศึกษำข้อมูลที่จะน ำมำกลั่นกรองเพ่ือเป็นองค์
ควำมรู้ในกำรประดิษฐ์ ชุดนำงท ำผู้พิกำรทำงสำยตำดังนี้ 

2.1 ผู้พิกำรทำงสำยตำ  
 2.2 ผู้พิกำรทำงสำยตำต้องกำรอะไร 
 2.3 Sensor วัดระยะทำง 
 2.4 Vibration Motor 
 2.5 Board Arduino  
2.1 ผู้พิการทางสายตา และปัญหาเบื้องต้น 
ควำมหมำยของควำมพิกำร 

คนพิกำรหมำยถึงคนที่มีควำมผิดปกติ หรือบกพร่องทำงร่ำงกำยทำงสติปัญญำ หรือทำงจิตใจที่ส่งผลให้
บุคคลมีควำมบกพร่อง (Impairments) ข้อจ ำกัดในกำรท ำกิจกรรม (Activity limitations) และข้อจ ำกัดใน
กำรมีส่วนร่วม (Participation restrictions) ดังนี้ 

ความบกพร่อง (Impairment) หมำยถึง กำรสูญเสียหรือควำมผิดปกติของโครงสร้ำงของร่ำงกำยหรือ
กำรใช้งำนของร่ำงกำย (รวมถึงกำรท ำงำนด้ำนจิตใจ) ที่สังเกตหรือเห็นได้ชัดดังนั้นควำมบกพร่องจะพิจำรณำที่ 
“อวัยวะ” หรือ”ระบบกำรท ำงำน” ของส่วนต่ำงๆของมนุษย์เช่นตำบอดหูหนวกเป็นใบ้อัมพำตออทิสติก เป็น
ต้น 

ข้อจ ากัดในการท ากิจกรรม (Activity limitation) หมำยถึง ควำมยำกล ำบำกในกำรกระท ำกิจกรรม
ของแต่ละบุคคล เมื่อเปรียบเทียบกับบุคคลทั่วไปที่มีสุขภำพปกติในวัยเดียวกันควรจะท ำได้ อำจมีควำม
ยำกล ำบำกได้ตั้ งแต่ระดับเล็กน้อยจนถึงระดับมำกดังนั้นข้อจ ำกัดในกำรท ำกิจกรรมจะพิจำรณำที่  
“ควำมสำมำรถ” ของบุคคลโดยรวมว่ำสำมำรถท ำกิจกรรมหนึ่งๆจนเสร็จสิ้นได้หรือไม่ ถ้ำได้จะต้องท ำด้วย
ควำมล ำบำกหรือไม่โดยไม่สนใจว่ำบุคคลนั้นมีควำมบกพร่องอะไรบ้ำง 

ข้อจ ากัดในการมีส่วนร่วม (Participation restriction) หมำยถึง ปัญหำที่บุคคลประสบเมื่ออยู่ใน
สถำนกำรณ์หนึ่งของชีวิตโดยเปรียบเทียบสิ่งที่บุคคลนั้นท ำได้กับสิ่งที่คำดหวังว่ำบุคคลที่ไม่มีควำมพิกำรสำมำรถ
ท ำได้ในสังคม หรือวัฒนธรรมเดียวกันเช่นกำรประกอบอำชีพกำรเดินทำง กำรดูแลบุตรกำรท ำงำนบ้ำนและกำร
เข้ำร่วมกิจกรรมในชุมชน เป็นต้น 

บุคคลที่มีความบกพร่องทางการเห็น หมำยถึง บุคคลที่สูญเสียกำรเห็นตั้งแต่ระดับเล็กน้อยจนถึงตำ
บอดสนิทอำจแบ่งได้ 2 ประเภท คือ 

2.1.1 คนตาบอด หมำยถึง คนที่สูญเสียกำรเห็นมำกจนต้องสอนให้อ่ำนอักษรเบรลล์หรือใช้วิธีกำรฟัง
เทปหรือแผ่นเสียงหำกตรวจวัดควำมชัดของสำยตำข้ำงดีเมื่อแก้ไขแล้วอยู่ในระดับ 6 ส่วน 60หรือ 20ส่วน 200 
(20/200) ลงมำจนถึงบอดสนิท (หมำยถึง คนตำบอดสำมำรถมองเห็นวัตถุได้ในระยะห่ำงน้อยกว่ำ 6 เมตรหรือ 
20 ฟุต ในขณะที่คนปกติสำมำรถมองเห็นวัตถุเดียวกันได้ในระยะ 60 เมตรหรือ 200 ฟุต) หรือมีลำนสำยตำ
แคบกว่ำ 20 องศำ (หมำยถึง สำมำรถมองเห็นได้กว้ำงน้อยกว่ำ 20 องศำ) 

2.1.2 คนเห็นเลือนลาง หมำยถึง คนที่สูญเสียกำรเห็นแต่ยังสำมำรถอ่ำนอักษรตัวพิมพ์ที่ขยำยใหญ่ได้
หรือต้องใช้แว่นขยำยอ่ำนหำกตรวจวัดควำมชัดของสำยตำข้ำงดี เมื่อแก้ไขแล้วอยู่ในระดับระหว่ำง6 ส่วน 18 
(6/18) หรือ20 ส่วน 70 (20/70) ถึง 6 ส่วน 60 (6/60) หรือ 20 ส่วน 200 (20/200) หรือมีลำนสำยตำแคบ
กว่ำ 30 องศำ 
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2.2 ผู้พิการทางสายตาต้องการอะไร 
 คือ สิทธิที่เท่ำเทียมกับคนปกติ อยำกให้คนอ่ืนคิดว่ำคนตำพิกำรไม่ว่ำจะเลือนรำงหรือไม่เห็นเลยก็ตำม ก็
สำมำรถด ำรงชีวิตเฉกเช่นคนปกติได้ แต่ต้องกำรค ำแนะน ำช่วยเหลือเพียงเล็ก ๆ น้อย ๆเท่ำนั้น ไม่ต้องกำรค ำ
เยำะเย้ยถำกถำง นินทำว่ำกล่ำว หรือค ำว่ำ “ น่ำสงสำร ” หรือ “ น่ำล ำบำกน่ำดู ” ค ำพูดแบบนี้เมื่อผู้พิกำรได้
ยินจะรู้สึกห่อเหี่ยว แต่คนพิกำรต้องกำรได้ยินค ำว่ำ “ถึงตำพิกำรก็สำมำรถด ำรงชีวิตเหมือนคนปกติได้ ” ค ำ
เช่นนี้คือค ำที่อยู่ในแง่บวก คนที่ตำพิกำรหรือพิกำรส่วนอ่ืน ๆ ฟังแล้วจะรู้สึกกระปรี่กระเปร่ำ และมีก ำลังใจ
ด ำรงชีวิตต่อไป 

 
 
 
 
  

ภำพที่ 2.1 ผู้พิกำรทำงสำยตำ 



4 
 

2.3 อุปกรณ์ที่เกี่ยวข้อง 
 2.3.1 Board Arduino Arduino อ่ำนว่ำ (อำ-ดู-อิ-โน่ หรือ อำดุยโน่) เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์
ตระกูล AVR ที่มีกำรพัฒนำแบบ Open Source คือมีกำรเปิดเผยข้อมูลทั้ง
ด้ำน Hardware และ Software ตัว บอร์ด Arduino ถูกออกแบบมำให้ใช้งำนได้ง่ำย ดังนั้นจึงเหมำะส ำหรับผู้
เริ่มต้นศึกษำ ทั้งนี้ผู้ใช้งำนยังสำมำรถดัดแปลง เพ่ิมเติม พัฒนำต่อยอดทั้งตัวบอร์ด หรือโปรแกรมต่อได้อีกด้วย 
 ควำมง่ำยของบอร์ด Arduino ในกำรต่ออุปกรณ์เสริมต่ำง ๆ  คือผู้ใช้งำนสำมำรถต่อวงจรอิเล็กทรอนิคส์
จำกภำยนอกแล้วเชื่อมต่อเข้ำมำที่ขำ  I/O ของบอร์ด หรือเพ่ือควำมสะดวกสำมำรถเลือกต่อกับบอร์ด
เสริม (Arduino Shield) ประเภทต่ำง ๆ  เช่น Arduino XBee Shield, Arduino Music Shield, Arduino 
Relay Shield, Arduino Wireless Shield, Arduino GPRS Shield เ ป็ น ต้ น  ม ำ เ สี ย บ กั บ บ อ ร์ ด บ น
บอร์ด Arduino แล้วเขียนโปรแกรมพัฒนำต่อได้เลย 
 1. Arduino Mega 2560 บอร์ดรุ่นใหญ่ในของตระกูล Arduino มีคุณสมบัติต่ำง ๆ  เพ่ิมขึ้นจำก 
Arduino Uno R3 ใช้ชิพ ATmega2560 ที่มีหน่วยควำมจ ำแฟลช 256 KB แรม 8 KB ใช้ไฟเลี้ยง 7 ถึง 12 V 
แรงดันของระบบอยู่ที่ 5 V มี Digital Input / Output มำกถึง 54 ขำ (เป็น PWM ได้ 14 ขำ) มี Analog 
Input 16 ขำ Serial UART 4 ชุด I2C 1 ชุด SPI 1 ชุด เขียนโปรแกรมบน Arduino IDE และโปรแกรมผ่ำน 
USB เหมำะส ำหรับผู้ที่สนใจเริ่มต้นเรียนรู้กำรพัฒนำไมโครคอนโทรลเลอร์ที่ต้องกำรบอร์ด Arduino ที่มี
หน่วยควำมจ ำและขำสัญญำณต่ำง ๆ  ให้ต่อใช้งำนมำกข้ึน 
Technical Specifications 
Microcontroller ATmega2560 
Operating Voltage 5V 
Input Voltage (recommended) 7-12V 
Input Voltage (limits) 6-20V 
Digital I/O Pins 54 (of which 14 provide PWM output , 4 UART TTL) 
Analog Input Pins 16 
DC Current per I/O Pin 40 mA 
DC Current for 3.3V Pin 50 mA 
Flash Memory 256 KB of which 8 KB used by bootloader 
SRAM 8 KB 
EEPROM 4 KB 
Clock Speed 16 MHz 
  

http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/unofficial-shields.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/xbee-shield-v2-0-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/music-shield-v2-0-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/relay-shield-v2-0-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/relay-shield-v2-0-detail.html
http://thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/official-shields-made-in-italy/wireless-sd-shield-detail.html
http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino/unofficial-shields/gprs-shield-v2-0-detail.html
http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
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ภำพที่ 2.2 ขำ input และ  output ของบอร์ดออดูโน 

ภำพที่ 2.3  บอร์ดออดูโนMEGA 2560 
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2.3.2 Sensor วัดระยะทาง  
 คืออุปกรณ์ตรวจจับสัญญำณหรือปริมำณทำงฟิสิกส์ โดยตรวจจับสัญญำณหรือคลื่นโดยตัวส่งจะส่ง
สัญญำณออกไปกระทบวัตถุ สะท้อนกลับมำ (echo) เข้ำที่ตัวรับแล้วค ำนวณเวลำที่ใช้ส่งและรับเข้ำมำเพ่ือหำ
ระยะทำงต่อไป 
 1. Infrared sensor sharp GP2Y0A710K0F ตรวจวัดระยะทำงโดยใช้คลื่นอินฟำเรด มีควำมแม่นย ำ
สูงในระยะ 100-550 เซนติเมตร 
Key Features: 

• Analog voltage output can be easily read by an inexpensive ADC or analog I/O pin 
• A mounting hole attaches to your project 
• Custom cable included, bringing the sensor's 5-pin JST connector to a standard 3-pin 

female header 
Application Ideas: 

• Long-range object detection for autonomous robots 
• Perimeter alarm systems 
• Touchless switch for hands-free equipment control 

 
 

 2. Infrared sensor sharp GP2Y0441SK ตรวจวัดระยะทำงโดยใช้คลื่นอินฟำเรด มีควำมแม่นย ำสูง
ในระยะ 10-40 เซนติเมตร 

ภำพที่ 2.4  Infrared sensor sharp GP2Y0A710K0F 
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ในกำรตรวดวัดระยะด้วย Infrared sensor  ตัวส่งจะรับควำมถี่ประมำณ 40 khz จำกบอร์ด Arduino

เพ่ือสั่งให้ตัวส่งสัญญำณส่งคลื่น Infrared ที่ควำมถี่คลื่นวิทยุออกไป เมื่อกระทบกับวัตถุจะสะท้อนสัญญำณ
กลับมำ (Echo) เข้ำท่ีตัวรับ โดยบอร์ด Arduino จะค ำนวณเวลำที่ใช้ส่ง และ รับ เพ่ือมำค ำนวณหำระยะทำงที่
ห่ำงจำกวัตถุ เพ่ือน ำไปสั่ง มอเตอร์ต่อไป 

 

ภำพที่ 2.5  Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 

ภำพที่ 2.6 วงจร Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 
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ภำพที่ 2.7  หลักกำรท ำงำน Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 
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Output ที่ได้จำก Infrared sensor จะเป็นค่ำ Analog ในรูปแบบของค่ำแรงดัน (Voltage) ซึ่งถ้ำ
ระยะห่ำงจำกวัตถุมำกค่ำแรงดันก็จะมำกตำมไปด้วย ตำมภำพท่ี 8 

 
 

 
3. Sensor ultrasonic HC-SR โมดูลอัลตร้ำโซนิคนี้เป็นอุปกรณ์ใช้วัดระยะทำงโดยไม่ต้องมีกำรสัมผัส

กับต ำแหน่งที่ต้องกำรวัด วัดได้ตั้งแต่ 2 cm ถึง 400 cm โดยส่งสัญญำณอัลตร้ำโซนิคควำมถี่       40 kHz ไป
ที่วัตถุที่ต้องกำรวัดและรับสัญญำณที่สะท้อนกลับมำ พร้อมทั้งจับเวลำเพื่อน ำมำใช้ในกำรค ำนวณระยะทำง 
การต่อเพื่อใช้งานท าได้โดยต่อ PIN ดังนี้ 
PIN ที่ 1  --    5V Supply  
PIN ที ่2  --    Trigger Pulse Input 
PIN ที่ 3 --     Echo Pulse Output 
PIN ที ่4 --     GND 
Specifications: 
Working voltage: DC 5 V 
Static current: 3 mA 
Working temperature: 0 ~ + 70  
Output way: GPIO 
Induction Angle: Less than 15  
Detection range:2 cm to 4 m 
Detecting precision: 0.3 cm + 1% 
Sensor size: Approx. 45 x 20 x 1.6mm 

ภำพที่ 2.8 ค่ำ Voltage Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 
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หลักกำรท ำงำนของ Ultrasonic sensor บอร์ด Arduino จะส่งสัญญำณ Pulse มำท่ี sensor เพ่ือให้ส่ง
สัญญำณอัลตร้ำโซนิคออกไปที่ควำมถี่ 40 khz เมื่อกระทบกับวัตถุ จะสะท้อนสัญญำณกลับมำ (Echo) จำกนั้น 
บอร์ด Arduino จะค ำนวณเวลำที่ใช้ส่ง และรับ มำค ำนวณระยะห่ำงจำกวัตถุเพ่ือน ำไปสั่งให้มอเตอร์ท ำงำน
ต่อไป 

ภำพที่ 2.9  Sensor ultrasonic HC-SR 

ภำพที่ 2.10  กำรต่อ Sensor ultrasonic HC-SR เข้ำบอร์ด Arduino 
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สัญญำณ Pulseที่บอร์ด Arduino ส่งให้ Ultrasonic sensor  ดังภำพที่ 12

 
 
 

  

ภำพที่ 2.11  หลักกำรท ำงำนของ Ultrasonic sensor 

ภำพที่ 2.12 สัญญำณ Pulseที่บอร์ด Arduino ส่งให้ Ultrasonic sensor 
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2.3.3 Vibration Motor คือมอเตอร์ที่สำมำรถสร้ำงแรงสั่นสะเทือนควำมถี่สูงได้ ในกำรสั่นจะมี
สัญญำณ Pulse Width Modulation ควบคุมกำรสั่นของมอเตอร์ในหน่วย รอบ/นำที โดยค่ำควำมรอบสูงสุด
คือ 9000 รอบ/นำที 

 
 
 
 

 
 
 
  

ภำพที่ 2.13  Vibration 
Motor 

ภำพที่ 2.14  สัญญำณ pulse width modulation Vibration Motor 
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ภำพที่ 2.15  กำรต่อ Vibration motor เข้ำบอร์ด Arduino 

ภำพที่ 2.16  สัญญำณ PWM ที่ควบคุมกำรสั่นของ Vibration motor 
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2.3.4 ล าโพง BUZZER    คือ ล ำโพงแบบแม่เหล็กหรือ แบบเปียโซที่มีวงจรก ำเนิดควำมถี่                
(Oscillator) อยู่ภำยในตัว ใช้ไฟเลี้ยง 3.3 - 5V สำมำรถสร้ำงเสียงเตือนหรือส่งสัญญำณที่เป็นรูปแบบต่ำง ๆ  
เช่น เสียง ปี๊บที่อยู่ในคอมพิวเตอร์ก็ Buzzer ในกำรส่งสัญญำณให้ทรำบสถำนะของคอมพิวเตอร์ให้ทรำบว่ำมี
ปัญหำอะไร 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภำพที่ 2.17 ล ำโพง BUZZER 

ภำพที่ 2.18  ต่อล ำโพง BUZZER เข้ำกับบอร์ด Arduino 
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2.3.5 Power bank จะจ่ายไฟ 9 v ให้กับบอร์ด Arduino เพ่ือน ำไปเลี้ยงเซ็นเซอร์และอุปกรณ์ต่ำง ๆ 
ภำยในชุด 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภำพที่  2.18 Power bank แหล่งพลังงำนของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 
 

  

ภำพที่ 2.19  สัญญำณ OUTPUT ที่ส่งให้ BUZZER  
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2.3.6 ปุ่มกดติด ปล่อยดับ ติดบริเวณด้ำมจับไม้เท้ำ ส ำหรับกดปุ่มเพ่ือให้ ล ำโพง Buzzer ส่งสัญญำณ
ขอควำมช่วยเหลือแบบ Silent  

 
 
 
 
 

 
 

 
 

2.3.7 เสื้อ ใช้ส ำหรับติดอุปกรณ์ต่ำง ๆ ลงไป โดย Ultrasonic sensor และ Vibration motor ติดแขน
เสื้อด้ำนซ้ำยและด้ำนขวำ Infrared sensor ติดด้ำนหน้ำบอร์ด Arduino Power bank และล ำโพง ติดใน
กระเป๋ำเสื้อ  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ภำพที่ 2.19  ปุ่มกดติด ปล่อยดับ 

ภำพที่ 2.20 วงจรปุ่มกดติด ปล่อยดับ 

ภำพที่ 2.21  เสื้อ 
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บทท่ี 3 
ขั้นตอนการด าเนินการ 

 ในบทนี้ได้อธิบำยวิธีกำรออกแบบแต่ละส่วนที่ใช้ในโครงงำนนี้ประกอบไปด้วย  บล็อกไดอะแกรมกำร
ท ำงำนชุดน ำทำงส ำหรับผู้พิกำรทำงสำยตำ วงจรรวม  ชิ้นส่วนประกอบ  เครื่องมือที่ใช้ในกำรประกอบท ำ
โครงงำน  วิธีกำรด ำเนินโครงงำน 
 
3.1 บล็อกไดอะแกรมการท างานชุดน าทางผู้พิการทางสายตา  
 

 
 

  
 

    
 
 

    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภำพที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมกำรท ำงำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 
 
 

 
  

ส่งค่ำระยะทำงให้กับบอร์ด Arduino 

  จ่ำยไฟ 9 v ให้กับบอร์ด Arduino 

 

ส่งค่ำระยะทำงให้กับบอร์ด Arduino 

ส่งสัญญำณเสียงเมื่อกดปุ่มขอควำม
ช่วยเหลือ 

มอเตอร์จะสั่นตำมระยะทำง 

ปุ่มกด เพื่อส่งสัญญำณขอควำมช่วยเหลอื 
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ภำพที่ 3.1  เป็นบล็อกไดอะแกรมกำรท ำงำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ โดยแบ่งเป็นสองส่วนกำร
ท ำงำน ส่วนที่หนึ่งเกี่ยวกับกำรตรวจจับระยะห่ำงจำกวัตถุ ประกอบด้วย power  bank เป็นแหล่งจ่ำยไฟให้กับ
บอร์ด Arduino  โดยบอร์ด Arduino  จะรับค่ำระยะทำงที่ห่ำงจำกวัตถุ   จำก Ultrasonic sensor และ 
Infrared sensor เพ่ือน ำค่ำที่ได้ส่งให้มอเตอร์ท ำกำรสั่นเตือนต่อไป ส่วนที่สองจะเป็นปุ่มกดฉุกเฉินเพ่ือขอควำม
ช่วยเหลือผ่ำนทำงล ำโพง Buzzer 
3.2 วงจรรวมของชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
 

 

 
ภำพที่ 3.2  วงจรรวม 

3.3 ชิ้นส่วนประกอบของชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
ในส่วนของชิ้นส่วนประกอบของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ  มีดังนี้ 

3.3.1 Power bank หรือ แบตเตอรี ่
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 

                                  ภำพที่  3.3 Power bank  
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3.3.2 บอร์ด Arduino 

 
ภำพที่  3.4 บอร์ด Arduino 

3.3.3  Infrared sensor sharp GP2Y0A710K0F 
 

 
 
 
 
 

ภำพที ่ 3.5 Infrared sensor sharp GPY0A710K0F 
3.3.4 Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 
 

 
 
 
 
 
 

 
 

ภำพที่  3.6 Infrared sensor sharp GP2Y0441SK 
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3.3.5   Vibration motor 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภำพที่ 3.7 Vibration motor 

3.3.6    ล ำโพง BUZZER 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

ภำพที่ 3.8  ล ำโพง BUZZER 
3.3.7   ปุ่มกดติด ปล่อยดับ 
 
 
 
 
 
 
 

ภำพที่  3.9 ปุ่มกดติด ปล่อยดับ 
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3.3.8   เสื้อ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภำพที่  3.10 เสื้อ 
3.4 เครื่องมือที่ใช้ในการประกอบท าชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 

ในส่วนของเครื่องมือที่ใช้ในกำรประกอบท ำชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ มีดังนี้ 
3.4.1 มิเตอร์  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภำพที่ 3.11  มิเตอร์ 
3.4.2 เข็มและด้ำย 
 

 
 
 
 
 
 

ภำพที่  3.12 เข็มและด้ำย 
  

http://keywordsuggest.org/gallery/729529.html
http://www.chaleewatsadu.com/product/228/%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%87%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%A2%E0%B8%89%E0%B8%A5%E0%B8%B8%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%99


22 
 

3.4.3 กำวแท่ง 
 

 
 
 
 

 
 

ภำพที่  3.13 กำวแท่ง 
 
3.4.4 กำวร้อน 

 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภำพที่  3.14 กำวร้อน 
 
 

3.4.5 สว่ำนไฟฟ้ำ 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ภำพที่  3.15 สว่ำนไฟฟ้ำ 
  

http://www.priceza.com/s/%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%84%E0%B8%B2/%E0%B8%AA%E0%B8%A7%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%9F%E0%B8%9F%E0%B9%89%E0%B8%B2-Bosch
http://www.ruangsangthai.com/%E0%B8%95%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%9A.htm
http://civil.utm.my/blog/utmbridge-model-competition-2015/
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3.4.6 เครื่องมือบัดกรีและตะกั่ว 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภำพที่  3.16 เครื่องมือบัดกรีและตะกั่ว 
3.5 วิธีการด าเนินโครงงาน 

3..5.1 ประชุมโครงงาน 
ท ำกำรประชุมกันภำยในกลุ่มโครงงำนโดยมีครูที่ปรึกษำคอยให้ค ำแนะน ำ และแจกแจงหน้ำที่แต่ละ

คนที่จะต้องรับผิดชอบ 
 

 

กิจกรรม แผนด ำเนินงำนจัดท ำโครงงำน 

สัปดำห์ที่ ต.ค. 60 พ.ย.60 ธ.ค. 60 ม.ค. 61 ก.พ. 61 มี.ค. 61 

ขอครูเป็นที่ปรึกษำ 
 

     

ค้นคว้ำหำข้อมูล 
 

     

เสนอชื่อโครงงำน 
 

     

กลั่นกรองโครงงำน  
 

    

เสนอรำยกำรอุปกรณ์  
 

    

จัดท ำโครงงำน    
 

  

จัดท ำเอกสำรโครงงำน    
 

  

น ำเสนอโครงงำนครั้งที่ 1    
 

  

น ำเสนอโครงงำนครั้งที่ 2     
 

 

ส่งโครงงำน-เอกสำรโครงงำน     
 

 

จัดนิทรรศกำรโครงงำน      
 

http://www.lazada.co.th/smile-shopping-40-6816405.html
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3.5.2 สืบค้นข้อมูล 
ค้นหำข้อมูลที่เกี่ยวข้องในกำรท ำโครงงำน หำข้อมูลเกี่ยวกับผู้พิกำรทำงสำยตำ หลักกำรท ำงำนของ 

Infrared sensor  Ultrasonic sensor ในกำรตรวจวัดระยะ ข้อจ ำกัดในกำรตรวดวัดระยะ รวมไปถึงควำม
แม่นย ำในกำรวัดระยะ ค้นข้อมูลของ Vibration motor ในกำรสั่นด้วยค่ำที่ได้จำก Sensor 

 

ภำพที่ 3.17 กำรประชุมกลุ่มโครงงำนเพ่ือนห้ำข้อมูล 

3.5.3 ขั้นตอนการท าชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
 1.แยกอุปกรณ์ออกเป็นส่วนต่ำงๆ เพื่อง่ำยต่อกำรประกอบชิ้นงำน 

 

ภำพที่ 3.18 อุปกรณ์ต่ำงๆของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 
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2.เขียนโปรแกรมค ำสั่งเพื่อให้ Sensor วัดระยะเพ่ือน ำไปสั่งให้ Vibration motor สั่น 

 
ภำพที่ 3.19 เขียนโปรแกรมเพ่ือใช้ควบคุมเซนเซอร์และมอเตอร์ผ่ำนบอร์ด Arduino 

3.ต่อ Sensor และ Vibration motor เข้ำกับบอร์ด Arduino เพ่ืออัพโหลดโปรแกรม 

 
ภำพที่ 3.20 โค๊ดโปรแกรมของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 
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4.ทดสอบชุดค ำสั่งว่ำเป็นไปตำมท่ีต้องกำรหรือไม่ 

 
ภำพที่ 3.21 วัดค่ำ Analog voltage ว่ำตรงตำมที่แสดงผลบนหน้ำจอหรือไม่ 

5.แก้ไขค ำสั่งให้ตรงตำมต้องกำร 

 
ภำพที่ 3.22 ปรับค่ำ Analog voltage ให้ตรงตำมที่ต้องำร 
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6.ทดสอบชุดค ำสั่งอีกครั้ง 

 
ภำพที่ 3.23 วัดค่ำ Analog voltage ว่ำตรงตำมที่แสดงผลบนหน้ำจอหรือไม่ 

7.วัดต ำแหน่งที่ต้องกำรติดเซนเซอร์ลงบนเสื้อ 

 
ภำพที่ 3.24 ระบุต ำแหน่งที่จะติดเซนเซอร์ลงบนเสื้อ 
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8. ติดเซนเซอร์ลงในเสื้อตำมต ำแหน่งที่ได้ระบุไว้ 

 
ภำพที่ 3.25 ติดเซนเซอร์ลงในเสื้อ 

 

 
ภำพที่ 3.26 ติดเซนเซอร์ลงในเสื้อ 
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9.น ำเศษผ้ำคลุมตรงรอยต่อสำยไฟเพ่ือป้องกันไฟดูด 

 
ภำพที่ 3.27 น ำผ้ำมำเย็บเพ่ือป้องกัน 

 
10.ทดสอบโครงงำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 

 
ภำพที่ 3.28 ทดสอบกำรท ำงำนของชุดน ำทำงผู้พิกำรสำยตำ 
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บทท่ี 4 
ผลการทดลอง 

 จำกกำรศึกษำชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ ซึ่งได้ด ำเนินกำรศึกษำโดย กำรทดสอบประสิทธิภำพ ได้ผล
กำรศึกษำดังนี ้
4.1 ประโยชน์ของชุดน าทางผู้พิการทางสายตา  
4.1.1 ลดระยะเวลำในกำรเดินทำงของผู้พิกำรทำงสำยตำ 
4.1.2 ลดอุบัติเหตุที่เกิดจำกกำรชนสิ่งกีดขวำงของผู้พิกำรทำงสำยตำ 
4.1.3 ได้รับควำมช่วยเหลือหำกกดปุ่มเม่ือเกิดอุบัติเหตุ 
4.2 ขั้นตอนการทดลองประสิทธิภาพชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
ขั้นตอนกำรทดลองแบ่งกำรทดลองออกเป็น 4 กำรทดลองดังนี้ 
กำรทดลองที่ 1 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับปกติ 
กำรทดลองที่ 2 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับต่ ำกว่ำปกติ 
กำรทดลองที่ 3 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับสูงกว่ำปกติ 
กำรทดลองที่ 4 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงทำงด้ำนซ้ำยและด้ำนขวำ 
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กำรทดลองที่ 1 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับปกติ (สิ่งกีดขวำงสูง 150 cm) 

 
 

สิ่งกีดขวำง 
กำรท ำงำนของเซนเซอร์ 

น้อยกว่ำ 50 cm 50cm-150cm 150cm ขึ้นไป 

ครั้งที่ 1 ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

ครั้งที่ 2 ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน เซนเซอร์ไม่ท ำงำน 

ครั้งที่ 3 ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

 
สรุปการทดลองท่ี 1 จำกกำรทดลองที่ 1 เมื่อใส่ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำตรวจจับสิ่งของที่อยู่ในระดับปกติ 
ปรำกฏว่ำในระยะ 50 cm – 150 cm นั้นเซนเซอร์สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงและสั่นเตือนได้ถูกต้องตำมที่ได้
เขียนโปรแกรมไว้ ส่วนเมื่อสิ่งกีดขวำงอยู่ในระยะ น้อยกว่ำ 50 cm หรือ มำกกว่ำ 150 cm  มอเตอร์จะไม่สั่น
เตือน 
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กำรทดลองที่ 2 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับต่ ำกว่ำปกติ (สิ่งกีดขวำงสูง 50 cm) 

 
 

สิ่งกีดขวำง 
กำรท ำงำนของเซนเซอร์ 

น้อยกว่ำ 50 cm 50cm-150cm 150cm ขึ้นไป 

ครั้งที่ 1 ท ำงำนถูกตอ้ง ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

ครั้งที่ 2 ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน 

ครั้งที่ 3 เซนเซอร์ไม่ท ำงำน ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

 
สรุปการทดลองท่ี 2 จำกกำรทดลองที่ 2 เมื่อใส่ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำตรวจจับสิ่งของที่อยู่ในต่ ำกว่ำปกติ 
เช่น เสำกั้นมอเตอร์ไซค์ ปรำกฏว่ำในระยะ 50 cm – 150 cm นั้นเซนเซอร์สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงและสั่น
เตือนได้ถูกต้องตำมท่ีได้เขียนโปรแกรมไว้ ส่วนเมื่อสิ่งกีดขวำงอยู่ในระยะ น้อยกว่ำ 50 cm หรือ มำกกว่ำ 150 
cm  มอเตอร์จะไม่สั่นเตือน 
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กำรทดลองที่ 3 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงในระดับสูงกว่ำปกติ  

 
 

สิ่งกีดขวำง 
กำรท ำงำนของเซนเซอร์ 

น้อยกว่ำ 50 cm 50cm-150cm 150cm ขึ้นไป 

ครั้งที่ 1 ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน 

ครั้งที่ 2 ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน ท ำงำนถูกต้อง 

ครั้งที่ 3 เซนเซอร์ไม่ท ำงำน ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

 
สรุปการทดลองที่ 3 จำกกำรทดลองที่ 3 เมื่อใส่ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำตรวจจับสิ่งของที่อยู่ในระดับสูง
กว่ำปกติ เช่นกิ่งไม้ ปรำกฏว่ำในระยะ 50 cm – 150 cm นั้นเซนเซอร์สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงและสั่น
เตือนได้ถูกต้องตำมที่ได้เขียนโปรแกรมไว้ ส่วนเมื่อสิ่งกีดขวำงอยู่ในระยะ น้อยกว่ำ 50 cm หรือ มำกกว่ำ 150 
cm  มอเตอร์จะไม่สั่นเตือน 
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กำรทดลองที่ 4 ทดสอบเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุกีดขวำงทำงด้ำนข้ำง 

 
 

สิ่งกีดขวำง 
กำรท ำงำนของเซนเซอร์ 

น้อยกว่ำ 30 cm 30 cm-170 cm 70 cm ขึ้นไป 

ครั้งที่ 1 ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน 

ครั้งที่ 2 ท ำงำนถูกต้อง เซนเซอร์ไม่ท ำงำน เซนเซอร์ไม่ท ำงำน 

ครั้งที่ 3 เซนเซอร์ไม่ท ำงำน ท ำงำนถูกต้อง ท ำงำนถูกต้อง 

 
สรุปการทดลองที่ 4 จำกกำรทดลองที่ 4 เมื่อใส่ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำตรวจจับสิ่งของทำงด้ำนข้ำง 
ปรำกฏว่ำในระยะ 30 cm – 70 cm นั้นเซนเซอร์สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงและสั่นเตือนได้ถูกต้องตำมที่ได้
เขียนโปรแกรมไว้ ส่วนเมื่อสิ่งกีดขวำงอยู่ในระยะ น้อยกว่ำ 30  cm หรือ มำกกว่ำ 70 cm  มอเตอร์จะไม่สั่น
เตือน 
4.3 สรุปผลการทดลองท้ังหมด 
 จำกกำรทดลองทั้ง 4 กำรทดลอง ในกำรตรวจจับสิ่งของ เซนเซอร์สำมำรถท ำงำนได้ปกติและมอเตอร์
สั่นเตือนตำมทิศทำงได้ถูกต้อง แต่มีเงื่อนไข ข้อจ ำกัดและควำมผิดพลำดตำมคุณภำพของตัวเซนเซอร์เอง คือ 
เซนเซอร์ไม่สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงหำกวัตถุสูงไม่ถึง 50 เซนติเมตรและหำกสิ่งกีดอยู่สูงเลยศีรษะขึ้นไป  
และควำมแม่นย ำถูกต้องของเซนเซอร์นั้นก็ไม่แม่นย ำร้อยเปอร์เซ็นต์ เนื่องจำกหลำยสำเหตุ ได้แก่ กำรหักเห
ของแสงจำกกำรสะท้อนของวัตถุ เช่น ผิวสีด ำสะท้อนได้ดีกว่ำสีขำว คุณภำพของเซนเซอร์ เช่น Infrared 
sensor sharp GP2Y0A710K0F มีควำมสำมำรถในกำรตรวจจับวัตถุได้ไกลและดีกว่ำ Infrared sensor sharp 
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GP2Y0441SK แต่ก็มีรำคำที่สูงกว่ำ  หำกน ำไปใช้งำนจริง สำมำรถเพ่ิมคุณภำพเซนเซอร์เพ่ือใช้ในกำรตรวจจับ
ระยะดังกล่ำวได ้
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บทท่ี 5 
สรุปปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการศึกษา 
 5.1.1 การท าโครงงานชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
 1. สำมำรถตรวจจับวัตถุกีดขวำงได้ในระยะของเซนเซอร์  
 2. เป็นต้นแบบเพื่อน ำไปพัฒนำต่อยอดเพื่อน ำไปใช้งำนได้ 
 5.1.2 การทดสอบประสิทธิชุดน าทางผู้พิการทางสายตา 
 จำกกำรทดลองทั้ง 4 กำรทดลองผลสรุปว่ำในกำรตรวจจับสิ่งของ เซนเซอร์สำมำรถท ำงำนได้ปกติและ
มอเตอร์สั่นเตือนตำมทิศทำงได้ถูกต้อง แต่มีเงื่อนไข ข้อจ ำกัดและควำมผิดพลำดตำมคุณภำพของตัวเซนเซอร์
เอง คือ เซนเซอร์ไม่สำมำรถตรวจจับสิ่งกีดขวำงหำกวัตถุสูงไม่ถึง 50 เซนติเมตร และหำกสิ่งกีดอยู่สูงเลยศีรษะ
ขึ้นไป  และควำมแม่นย ำถูกต้องของเซนเซอร์นั้นก็ไม่แม่นย ำร้อยเปอร์เซ็นต์ เนื่องจำกหลำยสำเหตุ ได้แก่    กำร
หักเหของแสงจำกกำรสะท้อนของวัตถุ เช่น ผิวสีด ำสะท้อนได้ดีกว่ำสีขำว  คุณภำพของเซนเซอร์ เช่น Infrared 
sensor sharp GP2Y0A710K0F มีควำมสำมำรถในกำรตรวจจับวัตถุได้ไกลและดีกว่ำ Infrared sensor sharp 
GP2Y0441SK แต่ก็มีรำคำที่สูงกว่ำ  หำกน ำไปใช้งำนจริง สำมำรถเพ่ิมคุณภำพเซนเซอร์เพ่ือใช้ในกำรตรวจจับ
ระยะดังกล่ำวได ้
5.2 สรุปปัญหาระหว่างท าโครงงานและวิธีแก้ไข 
 1. เซนเซอร์ไม่ได้คุณภำพตำมที่ต้องกำร  
วิธีแก้ไข ใช้เซนเซอร์ที่มีอยู่แล้วโดยกำรแก้ไขโค๊ดโปรแกรมใหม่ให้จับวัตถุใกล้ขึ้น จำก 5 เมตร เป็น 1.5 เมตร 
 2. มอเตอร์แบบสั่นได้ไม่ครบตำมจ ำนวน   
วิธีแก้ไข   โครงงำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำจะใช้มอเตอร์แบบสั่นทั้งหมดสี่ตัว เพ่ือที่ สั่นเตือนด้ำนซ้ำยหนึ่ง
ตัว สั่นเตือนด้ำนขวำหนึ่งตัว และสั่นเตือนด้ำนหน้ำสองตัว แต่โตรงงำนได้รับมำแค่สองตัว จึงแก้ปัญหำโดยกำร
แก้ไขวิธีกำรสั่นเตือนใหม่ โดยวำงมอเตอร์ไว้ดำนซ้ำยหนึ่งตัวด้ำนขวำหนึ่งตัว หำกมีวัตถุด้ำนซ้ำยก็จะสั่นซ้ำย มี
วัตถุด้ำนขวำก็จะสั่นขวำ แต่ถ้ำมีวัตถุด้ำนหน้ำ ก็จะสั่นด้ำนซ้ำยและด้ำนขวำพร้อม ๆ กัน 
 3. กำรท ำงำนของบอร์ด Arduino เป็นแบบไ ซิงเกิลโพเซสเซอร์ หมำยถึง ไม่สำมำรถโพรเซสสอง
โปรแกรมได้ในเวลำเดียวกัน กล่ำวคือ โปรแกรมจะท ำงำนทีละบรรทัด เมื่อโปรแกรมท ำงำนที่บรรทัดใด ๆ อยู่ 
ตัวบอร์ดจะไม่สนใจโปรแกรมที่อยู่ในบรรทัดอ่ืนเลย ในชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำนั้น ปัญหำเกิดกับเซนเซอร์
ทั้งสำมตัวและกำรสั่นเตือนของมอเตอร์แบบสั่น เช่น เมื่อเซนเซอร์ด้ำนหน้ำ ตรวจจับสิ่งกีดขวำงทำงด้ำนหน้ำ
แล้วท ำกำรสั่นเตือน ในช่วงเวลำนั้น บอร์ด Arduino จะไม่สนใจกำรท ำงำนของเซนเซอร์ทำงด้ำนซ้ำยและ
ด้ำนขวำว่ำจะมีสิ่งกีดขวำงหรือไม่ จนกว่ำกำรเตือนจะเสร็จสิ้น 
วิธีแก้ไข ใช้ค ำสั่ง millis() เพื่อสร้ำง core จ ำลองขึ้นมำเพ่ือท ำงำนแบบมัลติโพรเซสเซอร์ 
 4. แหล่งพลังงำนของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ เดิมทีตอนหำข้อมูลก่อนท ำโครงงำนนั้นจะใช้ถ่ำน
ขนำด AA 2 ก้อน 12 โวลต์ เป็นแหล่งพลังงำน แต่ก็มีปัญหำในแง่ของกำรใช้งำนจริง คือหำกเมื่อแบตเตอร์รี่
หมดในกำรเปลี่ยนถ่ำนส ำหรับผู้พิกำรทำงสำยตำนั้นคงเป็นไปด้วยควำมยำกล ำบำจ 
วิธีแก้ไข ใช้ Power bank เป็นแหล่งพลังงำนของชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ เนื่องจำก Power bank นั้น
สำมำรถน ำไปชำร์ตใหม่ได้และง่ำยในกำรเสียบใส่หรือถอดออกจำกชุด 
  



37 
 

5.3 อภิปรายผล 
 ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำนั้น กำรตรวจจับสิ่งกีดขวำง เกิดจำกเซนเซอร์ 3 ตัว 2 ประเภท คือ 
Infrared sensor ในกำรตรวจจับวัตถุทำงด้ำนซ้ำยและด้ำนขวำ และ Ultrasonic sensor ในกำรตรวจวัตถุ
ทำงด้ำนหน้ำ โดยทั้งสองเซนเซอร์ใช้หลักกำรในกำรหำระยะห่ำงของวัตถุกับผู้พิกำรทำงสำยตำ โดยเซนเซอร์จะ
ส่งคลื่นออกไปกระทบวัตถุแล้วจะสะท้อนคลื่นกลับมำเข้ำที่ตัวรับ จำกนั้นบอร์ด Arduino ก็จะค ำนวณเวลำที่ใช้
ส่งและใช้รับเพ่ือหำระยะห่ำง   เมื่อได้ค่ำระยะห่ำงจำกวัตถุมำแล้ว ก็จะน ำไปสั่นเตือนที่มอเตอร์โดยจะมีระยะ
สั่นเตือนคือ ถ้ำน้อยกว่ำ 50 เซนติเมตร มอเตอร์จะไม่สั่น ถ้ำมำกกว่ำ  50 เซนติเมตร ถึง 150 เซนติเมตร 
มอเตอร์จะสั่น ถ้ำมำกกว่ำนั้นมอเตอร์จะไม่สั่น 
5.4 ข้อจ ากัดของโครงงาน 
 5.4.1. ชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ ไม่สำมำรถตรวจจับพื้นต่ำงระดับหรือวัตถุท่ีสูงกว่ำศีรษะได้ 
 5.4.2. คุณภำพเซนเซอร์มีแม่นย ำน้อย ไม่สำมำรถวัดระยะห่ำงได้ถูกต้อง 
 5.4.3. เนื่องจำกเป็นชุดต้นแบบ จึงมีข้อจ ำกัดหลำยด้ำนๆ เช่น ควำมสวยงำมของชิ้นงำน กำรถอดหรือ
สวมใส่ กำรจัดเก็บสำยไฟ เป็นต้น 
5.5 ข้อเสนอแนะ 
 1. หำกจะน ำไปใช้งำนจริงนั้นควรจะเปลี่ยนเซนเซอร์ที่มีควำมสำรถจับวัตถุท่ีไกลและกว้ำงขึ้น 
 2. เพ่ือป้องกันกำรสับสนทิศทำงของกำรเตือน ควรจะเพ่ิมมอเตอร์แบบสั่นอีกสองตัวในกำรเตือนทิศทำง
ด้ำนหน้ำ 
 3. สำมำรถเปลี่ยนควำมจุของ Power bank หำกต้องกำรใช้งำนชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำให้ยำวนำน
ขึ้น 
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บรรณานุกรม 
Arduino 

http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-
electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-
arduino-
%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-
%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%
E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-
arduino.html 

Sensor distance 

https://www.arduinoall.com/article/13/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%83%
E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-
%E0%B9%82%E0%B8%A1%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B8%A5%E0%B8%A7%E0%B8%B1%
E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A2%E0%B8%B0%E0%B8%97%E0%B8%B2%E
0%B8%87-ultrasonic-module-distance-measuring-transducer-sensor-
%E0%B8%81%E0%B8%B1%E0%B8%9A-arduino-
%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%A2%E0%B9%83%E0%B8%99-3-
%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B8%97%E0%B8%B5 

มอเตอร์แบบสั่น 

https://www.arduinoall.com/product/1346/vibration-motor-module-catalex-

%E0%B8%9A%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%94%E0%B8%97%E0%B8%94%E0%B8
%A5%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0
%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B9%88%E0%B8%99 

 

ผู้พิกำรทำงสำยตำ 

http://tabgroup.tab.or.th/ 

  

http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1-arduino-%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3-%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html
https://www.arduinoall.com/article/13/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-%E0%B9%82%E0%B8%A1%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B8%A5%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A2%E0%B8%B0%E0%B8%97%E0%B8%B2%E0%B8%87-ultrasonic-module-distance-measuring-transducer-sensor-%E0%B8%81%E0%B8%B1%E0%B8%9A-arduino-%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%A2%E0%B9%83%E0%B8%99-3-%E0%B8%99%E0%B8%B2%E0%B8%97%E0%B8%B5
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ภาคผนวก 
โปรแกรมชุดน ำทำงผู้พิกำรทำงสำยตำ 

const int pingPin = 13; 
int inPin = 12; 
unsigned long radar, motor,irleft,irright; 
 long duration, cm;      
    void setup() { 
      Serial.begin(9600); 
      pinMode(4,OUTPUT);//มอเตอร์ขวำ 
      pinMode(8,OUTPUT);//มอเตอร์ขวำ 
      pinMode(9,OUTPUT);//มอเตอร์ซ้ำย 
      pinMode(A0,INPUT);//อินฟรำเรดซ้ำย 
      pinMode(A1,INPUT);//อินฟรำเรดขวำ 
     digitalWrite(4,HIGH);//ปุ่มกด 
    }  
 
    void loop() 
    { 
       if (millis() - radar >= 200) { 
    radar = millis();       
      pinMode(pingPin, OUTPUT); 
      digitalWrite(pingPin, LOW); 
      delayMicroseconds(2); 
      digitalWrite(pingPin, HIGH); 
      delayMicroseconds(5); 
      digitalWrite(pingPin, LOW); 
      pinMode(inPin, INPUT); 
      duration = pulseIn(inPin, HIGH); 
      cm = microsecondsToCentimeters(duration); 
      Serial.print(cm); 
      delay(100); 
      Serial.println();      
  } 
if (millis() - motor >= 250) { 
    motor = millis(); 
  } 
if (cm<50){ 
  digitalWrite(8,LOW);digitalWrite(9,LOW); 
} 
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else if((cm>50)&&(cm<100)) 
{ 
digitalWrite(8,HIGH);digitalWrite(9,HIGH);delay(600);digitalWrite(8,LOW);digitalWrite(9,LOW); 
delay(300); } 
else if((cm>101)&&(cm<150)) 
{ 
digitalWrite(8,HIGH);digitalWrite(9,HIGH);delay(200);digitalWrite(8,LOW);digitalWrite(9,LOW); 
delay(1500); } 
else { 
digitalWrite(8,LOW);digitalWrite(9,LOW); 
} 
if (millis() - irleft >= 200) { 
    irleft = millis(); 
     float volts = analogRead(A0)*0.0048828125;   // value from sensor * (5/1024) - if running 
3.3.volts then change 5 to 3.3 
  float distance = 65*pow(volts, -1.10);          
  delay(100);     
if (distance < 35) 
{ 
  digitalWrite(9,LOW); 
} 
else if ((distance > 35)&&(distance<70)) 
{ 
  digitalWrite(9,HIGH);delay(300);digitalWrite(9,LOW);delay(300); 
} 
else 
{ 
  digitalWrite(9,LOW); 
} 
} 
 if (millis() - irright >= 200) { 
    irright = millis(); 
     float volts = analogRead(A0)*0.0048828125;   // value from sensor * (5/1024) - if running 
3.3.volts then change 5 to 3.3 
  float distance = 65*pow(volts, -1.10);          
  delay(100);    
  
if (distance < 35) 
{ 
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  digitalWrite(8,LOW); 
} 
else if ((distance > 35)&&(distance<70)) 
{ 
  digitalWrite(8,HIGH);delay(300);digitalWrite(8,LOW);delay(300); 
} 
else 
{ 
  digitalWrite(8,LOW); 
}}} 
     long microsecondsToCentimeters(long microseconds) 
    { 
      return microseconds / 29 / 2; 
    } 


