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บทคัดย่อ 
บทความนี้นำเสนอต้นแบบไม้เท้าตรวจจับสิ ่งกีดขวางและแชร์

ตำแหน่งสำหรับผู้พิการทางสายตา ประกอบด้วยเซนเซอร์อัลตราโซนิก
สำหรับตรวจจับสิ่งกีดขวางโดยติดตั้งไว้สองตำแหน่ง ได้แก่ 7 cm และ 57 
cm จากพื้น ระยะการตรวจจับอยู่ที ่ 50 cm และ 100 cm ตามลำดับ 
พร้อมระบบแจ้งเตือนแบบสั่น ประมวลผลและควบคุมการทำงานด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ สามารถติดตามตำแหน่งผู้ใช้งานด้วยโมดูล GPS และ
ใช้การรับค่าพิกัดและส่งข้อมูลผ่าน LINE Messaging API ไปยังผู้ดูแล เมื่อ
ผู้ดูแลกดเลือกเมนู "ตำแหน่ง" หรือส่งข้อความว่า "ตำแหน่ง" ไปยัง LINE 
Bot ระบบจะตอบกลับด้วยลิงก์ Google Maps ซ่ึงเป็นตำแหน่งล่าสุดของ
ผูใ้ช้งาน นอกจากนี้เมื่อเชื่อมต่อ WiFi ไม้เท้าที่นำเสนอสามารถอัปโหลดค่า
พิกัดไปยัง Google Sheets อัตโนมัติ ทุก 2 นาที ในกรณีไม่เชื่อมต่อ WiFi 
ระบบจะจัดเก็บค่าพิกัดในหน่วยความจำ โดยสามารถเก็บข้อมูลได้นาน
สูงสุด 24 ชั่วโมง เมื่อกลับมาเช่ือมต่อ WiFi ระบบจะส่งข้อมูลที่เก็บไว้ไปยัง 
Google Sheets จึงสามารถตรวจสอบตำแหน่งย้อนหลังได้ ซึ่งไม้เท้าที่
นำเสนอช่วยอำนวยความสะดวกให้ผู้พิการทางสายตาสามารถดำเนินชีวิต
ได้อย่างปลอดภัยมากขึ้น อีกทั้งยังช่วยให้ผู้ดูแลสามารถติดตามตำแหน่ง
พิกัดแบบเรียลไทม์ของผูใ้ช้งานได้อย่างแม่นยำและทันท่วงที  

คำสำคัญ: ไม้เท้าผู้พิการทางสายตา ตรวจจับสิ่งกีดขวาง ระบบติดตาม 

GPS  

Abstract 
This article proposes a prototype of an obstacle-detection 

and location-sharing smart cane for visually impaired 
individuals. The cane is equipped with two ultrasonic sensors 
positioned at 7 cm and 57 cm from the ground, with detection 
ranges of 50 cm and 100 cm. A vibration alert system is used to 
notify the user upon obstacle detection. The system is operated 
and controlled by a microcontroller. For location tracking, a GPS 
module is integrated into the device. The acquired coordinates 
are transmitted via the LINE Messaging API to the caregiver. 
When the caregiver selects the “Location” menu or sends the 
message “Location” to the LINE Bot, the system replies with a 
Google Maps link showing the user's most recent location. The 
smart cane automatically uploads location data to Google 
Sheets every two minutes when connected to WiFi. If offline, 
data are stored locally for up to 24 hours and synchronized 
once the connection is restored, enabling retrospective location 
tracking. This smart cane enhances the safety and 

independence of visually impaired users and enables caregivers 
to track the user’s real-time location accurately and efficiently. 

Keywords: Smart cane for the visually impaired, Obstacle 
Detection, GPS Tracking 

1. บทนำ 
ในปัจจุบันพบว่าผู้พิการทางสายตาต้องเผชิญกับความยากลำบากใน

การดำเนินชีวิตประจำวัน โดยเฉพาะในการเดินทางไปสถานที่ต่าง ๆ ซ่ึง
สภาพแวดล้อมที่มีสิ่งกีดขวาง อาจทำให้เกิดอุบัติเหตุหรือทำให้ผู้พิการทาง
สายตารู้สึกไม่มั่นใจในการออกจากบ้านหรือไปยังที่ต่าง ๆ ปัญหาที่พบคือ
การขาดแหล่งข้อมูลที่มีความแม่นยำและทันสมัยในการระบุตำแหน่ง ของผู้
พิการทางสายตาในขณะเดินทาง และการไม่มีเครื่องมือช่วยเหลือที่สามารถ
แจ้งเตือนสิ่งกีดขวางบริเวณด้านหน้าได้อย่างทันท่วงที อย่างไรก็ตามปัญหา
เหล่านี้สามารถแก้ไขได้โดยการนำเทคโนโลยีที่ทันสมัยมาประยุกต์ใช้พัฒนา
อุปกรณ์ช่วยเหลือผู้พิการทางสายตา โดยในปัจจุบันมีการพัฒนาอุปกรณ์ที่
ใช้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ต่อควบคู่กับเซนเซอร์อัลตราโซนิก เพื่อช่วย
แจ้งเตือนและตรวจจับเมื่อพบสิ่งกีดขวาง [1]-[5] อุปกรณ์ดังกล่าวสามารถ
ช่วยให้ผู้พิการทางสายตารับรู้ว่ามีสิง่กีดขวางผ่านสัญญาณเสียงหรือการสั่น 
ทำให้สามารถเดินได้อย่างมั่นใจและปลอดภัยมากขึ้น อย่างไรก็ตามพบว่า
บางงานที่นำเสนอยังไม่สามารถแชร์ตำแหน่งของผู้พิการทางสายตาได้ [1]-
[3] นอกจากนี้การแชร์ตำแหน่งเป็นอีกแนวทางหนึ่งที่ช่วยให้ผู้พิการทาง
สายตาจากผู้ดูแลหรือญาติได้ โดยสามารถส่งตำแหน่ง GPS ของผู้พิการทาง
สายตาผ่านโมดูล GSM ได้ [4] ในขณะที่ไม้เท้าทีส่ามารถแชร์ตำแหน่งแบบ
เรียลไทม์ผ่านแอปพลิเคชัน Blynk [5] ทำให้ผู้ดูแลสามารถติดตามตำแหน่ง
ผู้พิการได้ง่ายขึ้นและสามารถให้ความช่วยเหลือได้ทันท่วงที ซ่ึงเป็นการเพิ่ม
ความปลอดภัย และลดความเส่ียงจากอุบัติเหตุ อย่างไรก็ตามยังไม่สามารถ
ดูตำแหน่งย้อนหลังได้ อีกทั้งยังไม่พบการใช้งานร่วมกับ LINE Messaging 
API เพื่อส่งพิกัดตำแหน่งผ่านแอปพลิเคชัน LINE โดยตรง 

ดังนั้นบทความนี้จึงนำเสนอการพัฒนาต้นแบบไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีด
ขวางเพื่อช่วยเหลือผู้พิการทางสายตาด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP8266 
ต่อร่วมกับเซนเซอร์อัลตราโซนิกทำหน้าที่ตรวจจับสิ่งกีดขวางพร้อมทั้งแจ้ง
เตือนด้วยมอเตอร์แบบสั่น นอกจากนี้ยังสามารถติดตามตำแหน่งได้แบบ
เรียลไทม์ด้วยโมดูล GPS โดยการรับค่าพิก ัดและส่งข้อมูลผ่าน LINE 
Messaging API ไปยังผู้ดูแล เมื่อเชื่อมต่อ WiFi ไม้เท้าที่นำเสนอสามารถ
อัปโหลดค่าพิก ัดไปยัง Google Sheets อัตโนมัติ ทุก 2 นาที หากไม่
เช่ือมต่อ WiFi ระบบจะจัดเก็บค่าพิกัดในหน่วยความจำ สามารถเก็บข้อมูล
ได้นานสูงสุด 24 ชั่วโมง อีกทั้งยังสามารถตรวจสอบพิกัดย้อนหลังได้ จึงทำ
ให้ผู้พิการสามารถเดินทางได้อย่างมั่นใจ เพิ่มความปลอดภัยและลดการ
พึ่งพาผู้อื่นในการใช้ชีวิตประจำวัน ซ่ึงเป็นอีกหนึ่งแนวทางที่สามารถช่วย
พัฒนาคุณภาพชีวิตของผู้พิการทางสายตาให้ดีขึ้นได้ 
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2. การออกแบบโครงสร้างไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวาง 
2.1 การออกแบบระบบตรวจจับสิ่งกดีขวาง 

การเลือกแบบไม้เท้าสำหรับผู ้พิการด้านสายตาโดยการนำไม้เท้า
สำเร็จรูปที่ใช้กับผู้สูงอายุที่มีโครงสร้างเป็นอลูมิเนียมที่มีคุณภาพดีแข็งแรง 
ทนทานและน้ำหนักเบา ด้ามจับเป็นยางที่มีรอยร่องนิ้วมีความโค้งงอเพื่อให้
ผู้พิการทางสายตารู้ตำแหน่งที่ถูกต้องเพื่อความสะดวกในการจับ เหมาะ
สำหรับผู้ใช้งานที่มีความสูง 150 cm ขึ้นไป โดยไม้เท้ามีขนาดความยาว 
100 cm กว้าง 2 cm นอกจากนี้ประกอบด้วยเซนเซอร์อัลตราโซนิกทำ
หน้าที่ตรวจจับสิ่งกีดขวาง ติดตั้งไว้สองตำแหน่ง คือ 7 cm และ 57 cm 
จากพื้น ซ่ึงไม้เท้าที่นำเสนอมีน้ำหนักโดยรวม 1.5 kg แสดงไดด้ังรูปที่ 1 

 

 
      (ก) ด้านหน้า         (ข) ด้านขวา               (ค) ดา้นซ้าย 

รูปที่ 1 การออกแบบไม้เท้าสำหรับผู้พกิารทางสายตา 
 

 
รูปที่ 2 เช่ือมต่ออุปกรณ์ของไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวางที่นำเสนอ 

 

จากรูปที่ 2 แสดงการเชื่อมต่ออุปกรณ์ของไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวาง
และแชร์ตำแหน่งสำหรับผู้พิการทางสายตา ประกอบด้วยส่วนต่าง ๆ ดังนี้ 
 

หมายเลข 1 โมดูล GPS ทำหน้าที่ส่งตำแหน่งของผู้พิการ  
หมายเลข 2 Buzzer ทำหน้าที่แจ้งเตือนสถานะแบตเตอรี่ 
หมายเลข 3 TP 4056 ทำหน้าที่ประจุพลังงานให้กับแบตเตอรี่  
หมายเลข 4 แบตเตอรี่ Li-ion  
หมายเลข 5 โมดูลเพิ่มระดับแรงดันไฟฟ้า  
หมายเลข 6 NodeMCU ESP8266 ทำหน้าที่ควบคุมการทำงาน  
หมายเลข 7 จอ LCD สำหรับแสดงค่าระยะ และสถานะ GPS  
หมายเลข 8 โมดูลมอเตอร์แบบสั่น ทำหน้าที่แจ้งเตือนเมื่อมีสิ่งกีด

ขวางในระยะที่กำหนดไว้ด้วยระบบสั่น 
หมายเลข 9 และ 10 เซนเซอร์อัลตราโซนิก รุ่น HC-SR04 ตัวที ่1 และ 

2 ทำหน้าที่ตรวจจับสิ่งกีดขวางที่ระยะ 50 cm และ 100 cm  
 

ไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวางที่นำเสนอได้ออกแบบให้สามารถตรวจพบ
สิ่งกีดขวางโดยใชเ้ซนเซอร์อัลตราโซนิก และทำการแจ้งเตือนแบบสั่นโดยใช้
มอเตอร์แบบสั่น ระบบจะทำการแจ้งเตือนเมื่อพบสิ่งกีดขวางหรือพบวัตถุ
อยู่ในระยะ 100 cm โดยมอเตอร์จะสั่น 1 ครั้งต่อวินาที และหากวัตถุอยู่่
ในระยะ 50 cm มอเตอร์จะสั่น 4 ครั้งต่อวินาที เพื่อใช้ในการแยกแยะ
ระยะของสิ่งกีดขวาง นอกจากนี้ยังออกแบบให้สามารถแชร์ตำแหน่งพิกัด
ของผู้ใช้งานไม้เท้าได้ โดยการเชื่อมต่อ NodeMCU ESP8266 เข้ากับโมดูล 
GPS เพ ื ่อร ับส ่งข ้อม ูลจาก GPS และใช ้ ไลบราร ี  TinyGPSPlus บน 
NodeMCU เพือ่ประมวลผลและแปลงเป็นค่าพิกัดละติจูดและลองจิจูด 
 

 
 

รูปที่ 3 ค่าละติจูดและลองติจูดใน Serial Monitor 
 

จากรูปที่ 3 แสดงการทำงานโปรแกรมตรวจสอบข้อมูลจากโมดูล 
GPS หากมีข้อมูลเข้ามาจะทำการอ่านข้อมูลทีละไบต์ เพื่อถอดรหัส และ
แยกค่าพิกัดออกเป็นละติจูดและลองจิจูด โดยแสดงผลเป็นเลขทศนิยม 6 
ตำแหน่งผ่าน Serial Monitor ซ่ึงสามารถนำไปใช้งานในการแสดงตำแหน่ง
บนแผนที่หรือส่งข้อมูลได้ 

 

2.2 การส่งตำแหน่งไปยัง Google Sheets 
ทำการทดสอบระบบส่งค่าตำแหน่งจาก NodeMCU ESP8266 ไป

ยัง Google Sheets โดยใช้โมดูล GY-NEO7M สำหรับรับสัญญาณจาก
ดาวเทียม GPS เพ่ือนำข้อมูลพิกัดละติจูดและลองจิจูดมาใช้งาน โดยส่ง
ข้อมูลไปยัง Google Apps Script ที่ทำหน้าที่เป็น Web Application 
สำหรับบันทึกข้อมูลลงใน Google Sheets แบบอัตโนมัติดังรูปที่ 4 ทั้งนี้ 
Google Sheets จะบันทึกพิกัดพร้อมวันที่และเวลาที่ได้รับข้อมูลในแต่
ละคร้ังอย่างเป็นระบบ เมื่อตรวจพบข้อมูลที่ต้องการจะดำเนินการส่งค่า
ดังกล่าวไปยัง URL ของ Google Apps Script ผลการทดสอบพบว่า
ระบบสามารถบันทึกข้อมูลได้อย่างถูกต้องต่อเนื่อง และแสดงผลได้แบบ
เรียลไทม์ ใน Google Sheets ซึ ่งเหมาะสำหรับประยุกต์ใช้งานในระบบ
ติดตามพิกัดหรือเก็บประวัติตำแหน่ง สำหรับวิเคราะห์ข้อมูลในภายหลัง 

 

 
 

รูปที่ 4 แผนผังการทำงานและส่งตำแหน่งไปยัง Google Sheets 
 

จากรูปที่ 5 แสดงข้อมูลที่ถูกบันทึกลงใน Google Sheets โดยใน
คอลัมน์ A เป็นเวลาที่ส่งข้อมูลเข้ามา ส่วนคอลัมน์ B และ C เป็นค่าละติจูด
และลองจิจูด ตามลำดับ และคอลัมน์ D แสดงลิงก์ Google Maps ซ่ึง
สามารถกดเพื่อเปิดดูตำแหน่งบนแผนที่ได้ทันที  
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รูปที่ 5 ค่าที่แสดงในตาราง Google Sheets 

3. ทดสอบการทำงานของอุปกรณ์ 
3.1 ทดสอบความแม่นยำค่าพิกัดจากโมดูล GPS  

เพ ื ่อประเม ินความถ ูกต ้องของพ ิก ัดท ี ่ โมดูล GPS ส ่งมาย ัง  
NodeMCU ESP8266 จึงทำการทดสอบโดยนำข้อมูลค่าละติจ ูดและ
ลองจิจ ูดที่่ปรากฏบน Serial Monitor ซ่ึงเป ็นตำแหน่งที่ ได ้จากการ
ประมวลผลข้อมูลโมดูล GPS โดยถูกนำไปกรอกลงใน Google Maps เพื่อ
ดูตำแหน่งบนแผนที่ดังรูปที่ 6 ซ่ึงช่วยยืนยันความถูกต้องและประสิทธิภาพ
ของการรับสัญญาณ GPS ในการบอกตำแหน่งที่แท้จริง 

 

 
รูปที่ 6 ตำแหน่งที่แสดงบน Google Maps  

 

การตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลพิกัดที่โมดูลส่งมา โดยผู้ทดสอบ
ใช้พิกัดจากมือถือเป็นค่ามาตรฐาน และนำมาเปรียบเทียบกับค่าละติจูด
และลองจิจูดที่ได้จากโมดูล GPS เพื่อตรวจสอบความคลาดเคลื่อนของ
ตำแหน่ง ซ่ึงเป็นการประเมินความแม่นยำของโมดูล GPS เมื่อนำไปใช้งาน
ในสถานการณ์จริง จากตารางที ่1 พบว่าทั้งสองอุปกรณ์สามารถจับพิกัดได้
ใกล้เคียงกันและมีความคลาดเคลื่อนเพียงเล็กน้อย เนื่องจากความแตกต่าง
ของสัญญาณเวลาและตำแหน่งที่ตรวจจับที่่ไม่ตรงกัน ซ่ึงสามารถพบได้ใน
การใช้งาน GPS โดยทั่วไป การเปรียบเทียบนี้จะช่วยยืนยันว่าโมดุล GPS 
สามารถใช้งานได้จริงและมีความใกล้เคียงกับตำแหน่งที่แสดงบนมือถือ 

 

ตารางที่ 1 การเปรียบเทียบตำแหน่งโมดูล GPS และ GPS บนมือถือ 

 
 

3.2 การดึงข้อมูลพิกัดตำแหน่งไปยังแอปพลิเคชัน LINE 
 ได้ทดสอบการดึงข้อมูลพิกัดตำแหน่งจาก Google Sheets ตอบ
กลับไปยังแอปพลิเคชัน LINE หากผู้ใช้พิมพ์ “วันและเวลา” “เส้นทาง” 
และ “ตำแหน่ง” โดยแผนผังการทำงานแสดงดังรูปที่ 7 เมื่อผู้ใช้งานพิมพ์
ข้อความบนแอปพลิเคชัน LINE ระบบจะส่งข้อความนั้นไปยังเซิร์ฟเวอร์ 
LINE ซ่ึงทำหน้าที่เป็นตัวกลางส่งต่อข้อมูลไปยัง LINE Bot ที่ผู้พัฒนาตั้งค่า
ไว้ เพื่อให้สามารถดึงข้อมูลจาก Google Sheets และตอบกลับผู้ใช้งานได้
อัตโนมัติ ทั้งนี้การส่งข้อมูลระหว่าง LINE Server และ LINE Bot จะทำ
ผ่าน LINE Messaging API 

 
รูปที่ 7 แผนผังการทำงานเมื่อผู้ใช้พิมพข์้อความตามทีก่ำหนด 

 

 
 

รูปที่ 8 เมนูที่ปรากฏบนหน้าตา่ง LINE chat  
 

 อย่างไรก็ตามเพื่อลดข้อผิดพลาดจากการพิมพ์ข้อความผ่าน LINE 
chat และเพิ่มความรวดเร็วในการเข้าถึงข้อมูล ดังนั้นจึงเพิ่ม Rich Menu 
บนแพลตฟอร์ม LINE Developers เพือ่ออกแบบอินเทอร์เฟซให้สอดคล้อง
กับการใช้งาน จากรูปที่ 8 แสดงตัวเลือกเมนูที ่ปรากฏอยู่ด้านล่างของ
หน้าต่าง LINE chat และแสดงตัวอย่างการตอบกลับจาก LINE Bot เมื่อ
ผู้ใช้กดเลือกเมนู “เลือกวันและเวลา” หรือจะพิมพ์ข้อความว่า “เลือกวัน
และเวลา” โดยระบบจะส่ง Flex Message ตอบกลับไปยังแอปพลิเคชัน 
LINE สามารถเลือกดูข้อมูลตำแหน่งย้อนหลังตามวันและเวลาที่ต้องการได้  
 นอกจากนี้หากผู้ใช้เลือกเมนู “เส้นทาง”  หรือพิมพ์ข้อความว่า 

“เส้นทาง” ระบบจะดึงตำแหน่งล่าสุด จำนวน 5 จุด จาก Google Sheets 
ซ่ึงเป็นข้อมูลที่ ESP8266 เคยส่งไว้ จากนั้นนำพิกัดแต่ละจุดมาสร้างเป็น 
URL เพื่อเปิดดูเส้นทางใน Google Maps แบบต่อเนื่อง เพื่อให้ผู้ใช้งาน
สามารถดูเส้นทางย้อนหลังได้อย่างสะดวก โดยข้อความที่ส่งกลับจะมีลิงก์ 
Google Maps เมื่อกดเข้าไปจะแสดงเส้นทางจากจุดเริ ่มต้นไปยังจุด
สุดท้ายที ่ระบบบันทึกไว้ จึงสามารถตรวจสอบเส้นทางย้อนหลังได้ ใน
ทำนองเดียวกันหากผูใ้ช้เลือกเมนูหรือพิมพ์ข้อความว่า “ตำแหน่ง” ระบบ
จะดึงค่าพิกัดละติจูดและลองจิจูดล่าสุดที่บันทึกไว้ใน Google Sheets 
แล้วสร้างลิงก์ Google Maps จากข้อมูลพิกัดดังกล่าวเพื่อส่งลิงก์กลับไปยัง
ผู้ใช้ผ่านแอปพลิเคชัน LINE เมื่อผู้ใช้กดเข้าไปจะสามารถเปิดดูตำแหน่ง
ปัจจุบันของผู้พิการทางสายตาได้ทันทีบนแผนที่ Google Maps ซึ่งช่วย
อำนวยความสะดวกให้แก่ผู ้ดูแลหรือญาติในการติดตามตำแหน่งของผู้
พิการทางสายตาได้แบบเรียลไทม์ ทั้งนี้ระบบสามารถตอบกลับได้แม้ไม่มี
การเชื่อมต่ออินเตอร์เน็ต 
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3.3 การส่งข้อมลู GPS 
ทำการทดสอบการส่งข้อมูล GPS จากไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวางที่

นำเสนอ โดยผู้ทดสอบเริ่มเดินจากอาคาร 15 วนไปตามเส้นทางดังรูปที่ 9 
โดย GPS จะจับและส่งตำแหน่งพิกัดล่าสุดทุก 2 นาที และบันทึกค่า ใน
การทดสอบเริ่มใช้งาน GPS เวลา 13:28:53 น. และถึงจุดที่กำหนด ณ 
เวลา 13:37:27 น. พบว่าสามารถรับค่าตำแหน่งของไม้เท้าได้ถูกต้องและมี
ความคลาดเคลือ่นของเวลาประมาณ 10 วินาที ถึง 17 วินาที 
 

 
รูปที่ 9 เส้นทางการทดสอบ GPS 

 

3.4 การแจ้งเตือนเมื่อพบสิ่งกีดขวาง 
การทดสอบไม้เท้าตรวจจับสิ่งกีดขวางที่นำเสนอ โดยทดสอบกับสิ่ง

กีดขวางขนาดใหญ่ ขนาดเล็ก และสิ่งกีดขวางที่เคลื่อนที่ ในที่นี้ทดสอบกับ 
(1) กำแพง  (2) ถังขยะทรงกระบอกกว้าง 35 cm สูง 60 cm  (3) เก้าอี้
ขนาดกว้าง 52 cm ยาว 52 และมีพนักพิงสูง 78 cm  (4) กล่องสี่เหลี่ยม
กว้าง 4 cm ยาว 10 cm สูง 30 cm  (5) ก้อนอิฐขนาดกว้าง 7 cm ยาว 
24 cm สูง 11 cm  (6) กระป๋องขนาดกว้าง 6 cm ยาว 14 cm และ (7) 
มอเตอร์ไซค์ ผู้ทำการทดสอบจำนวน 2 คน ทดสอบโดยนำผ้ามาปิดตา ซ่ึง
ในรูปที่ 10 (ก) และ (ข) แสดงตัวอย่างการทดสอบเมื่อตรวจพบสิ่งกีดขวาง
ขนาดเล็กและสิ่งกีดขวางทีเ่คลื่อนที่  
 

       
 

(ก) สิ่งกีดขวางขนาดเล็ก          (ข) สิ่งกีดขวางเคลื่อนที ่
รูปที่ 10 การทดสอบเมื่อพบสิ่งกีดขวาง 

 
 

 การทดสอบแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางด้วยการสั่นของมอเตอร์ โดยจะทำ
การแจ้งเตือน ดังนี้ เซนเซอร์อัลตราโซนิกตัวที่ 1 จะตรวจจับสิ่งกีดขวางใน
ระยะ 50 cm มอเตอร์จะสั่นเตือน 4 ครัง้/วินาที ในขณะที่เซนเซอร์อัลตรา
โซนิกตัวที่ 2 จะตรวจจับสิ่งกีดขวางในระยะ 100 cm มอเตอร์จะสั่นเตอืน 
1 ครั้ง/วินาที หากเซนเซอร์ทั้งสองตรวจจับพร้อมกัน ระบบจะสั่นเตือน
ต่อเนื่องโดยไม่มีช่วงหยุด ในขณะเดียวกันระบบจะส่งข้อมูลตำแหน่งผ่าน 
GPS ทุก 2 นาที ซึ่งการทดสอบแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางที่เคลื่อนที่ ในที่นี้ได้
ทดสอบกับมอเตอร์ไซค์ที่เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 10 ถึง 40 km/h และทำ
การทดสอบกับสิ่งกีดขวางประเภทต่าง ๆ ผลการทดสอบแสดงได้ดังตาราง

ที่ 2 พบว่าสามารถแจ้งเตือนเมื่อพบสิ่งกีดขวางที่มีขนาดต่าง ๆ ได้ อีกทั้งยัง
พบว่าสิ ่งกีดขวางหมายเลข (1) (2) และ (7) มอเตอร์จะสั ่นเตือนอย่าง
ต่อเนื่อง นั่นหมายความว่าเซนเซอร์อัลตราโซนิกทั้ง 2 ตัว สามารถตรวจจับ
สิ่งกีดขวางได้พร้อมกัน ซ่ึงจะตรวจพบเมื่อสิ่งกีดขวางมีขนาดใหญ่ 
 

ตารางที่ 2 การทดสอบแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางที่ระยะ 50 cm 
อุปกรณ์ (1) (2) (3) (4) (5) (6) (7) 
sensor 1 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

sensor 2 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

มอเตอร์สั่น 
(ครั้ง/วินาท)ี 

ต่อเนื่อง ต่อเนื่อง 1 4 4 4 ต่อเนื่อง 

GPS ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

หมายเหตุ ✓ สามารถตรวจจับและสั ่นเตือนได้  (1) กำแพง  (2) ถังขยะ (3) เก้าอี้          
(4) กำแพง  (5) ก้อนอิฐ  (6) กระป๋อง  (7) มอเตอร์ไซค์ 

4. สรุป 
บทความนี ้นำเสนอต้นแบบไม้เท้าตรวจจับสิ ่งกีดขวางและแชร์

ตำแหน่งสำหรับผู้พิการทางสายตา สามารถตรวจจับเมื่อพบสิ่งกีดขวางใน
ระยะ 50 cm และ 100 cm ใช้การแจ้งเตือนแบบสั่น อีกทั้งยังสามารถ
ติดตามตำแหน่งผู้ใช้งานด้วยโมดูล GPS ผ่าน LINE Messaging API เมื่อ
ผู้ดูแลส่งข้อความ "ตำแหน่ง" ไปยัง LINE Bot ระบบจะตอบกลับด้วยลิงก์ 
Google Maps ซึ่งแสดงตำแหน่งล่าสุดของผู้ใช้งาน นอกจากนี้สามารถ
อัปโหลดค่าพิกัดไปยัง Google Sheets อัตโนมัติ เมื่อเชื่อมต่อ WiFi หรือ
อินเตอร์เน็ต ผลการทดสอบพบว่าสามารถแจ้งเตือนเมื่อพบสิ่งกีดขวางได้ 
และสามารถติดตามตำแหน่งพิกัดผู้ใช้งานได้แบบเรียลไทมแ์ละแม่นยำ โดย
แนวทางในการพัฒนาสามารถเพิ่มฟังก์ชันการตรวจจับสภาพพื้นผิว อีกทั้ง
คำนึงถึงการเลือกแบตเตอรี่ที่ใช้งานได้นานขึ้น  
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