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บทคัดย่อ 
งานวจิัยฉบับนี้จัดท าขึ้นโดยมีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาระบบตรวจสอบวัตถุในสามาร์ทโฮมส าหรับผู้พกิารทาง

สายตาเพื่อให้ผู้พิการสามารถพึ่งพาตนเองได้ โดยจะสร้างอุปกรณ์ท่ีใช้ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางภายในบ้าน ท่ีสามารถ

พกพาได้สะดวก โดยการน าอัลกอริทึม YOLOv8 ซึ่งเป็นอัลกอริทึมการตรวจจับวัตถุท่ีมีความถูกต้องและแม่นย าสูง มา

ประยุกต์ใช้ โดยจะแบ่งขั้นตอนการด าเนินงานออกเป็น 2 ส่วน คือ ส่วนท่ี 1 การออกแบบอุปกรณ์ โดยออกแบบให้

อุปกรณ์พกพาได้ง่ายและสะดวกต่อการใช้งาน มีการแจ้งเตือนด้วยเสียง จะประกอบไปด้วยอุปกรณ์ท่ีส าคัญ คือ  

Raspberry Pi 4 Camera Module และ Ultrasonic Sensor ส่วนท่ี 2 การสร้างแบบจ าลองใหมเ่พื่อตรวจจับสิ่งกีดขวางใน

บ้าน โดยน าอัลกอริทึม YOLOv8 มาฝึกเพิ่มเติมด้วยวัตถุท่ีพบภายในบ้าน เพื่อเพิ่มความแม่นย าของแบบจ าลอง 

จากนั้นน ามาทดสอบ และน าผลท่ีได้มาท าการเปรียบเทียบกับแบบจ าลองพื้นฐาน  

ผลการทดสอบของเพื่อหาประสิทธิภาพของท้ัง 2 แบบจ าลอง พบว่าแบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นใหม่สามารถ

ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางภายในบ้านได้ ท่ี ความแม่นย า 96.2% และแบบจ าลองท่ีมีอยู่แล้วสามารถตรวจจับได้ท่ี  

ความแม่นย า 93.1% อีกท้ังผู้วิจัยได้ออกแบบให้มีอุปกรณ์แจ้งเตือน โดยจะสามารถส่งเสียงแจ้งเตือนเมื่อผู้พิการทาง

สายตาเดินเข้าใกล้วัตถุสิ่งกีดขวางในระยะ 50 เซนติเมตร โดยการท าวิจัยในครั้งนี้สามารถใช้เป็นแนวทางในการสร้าง

อุปกรณต์รวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางในสมารท์โฮม เพื่อให้ผู้พกิารทางสายตาได้มีคุณภาพชวีติท่ีดขีึน้  

 

ค าส าคัญ:   ผู้พิการทางสายตา, ระบบสมาร์ทโฮม, การตรวจจับวัตถุ 

 

Abstract 

This research aims to develop an object detection system for smart homes designed for visually impaired 

individuals to enhance their independence. The project involves creating a portable device to detect obstacles 

within the home using the YOLOv8 algorithm, which is known for its high accuracy and precision in object detection. 

The project is divided into two main parts: Part 1: Device Design The device is designed to be portable and user-

friendly, featuring audio alerts. It includes essential components such as a Raspberry Pi 4, a camera module, and 

an ultrasonic sensor. Part 2: Model Development A new model will be developed to detect obstacles in the home 
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by further training the YOLOv8 algorithm with household objects to enhance model accuracy. The new model will 

be compared with an existing model to evaluate performance. 

The results of the experiment showed that the newly created model was able to detect obstacles inside 

the home with an accuracy of 96.2%, while the existing model achieved an accuracy of 93.1%. The new model 

demonstrates relatively high accuracy and greater efficiency compared to the existing model. The researcher has 

designed a warning system that emits an alert when the visually impaired individual approaches an obstacle within 

50 centimeters. The results of this research can serve as a guideline for creating obstacle detection devices for 

smart homes, ultimately improving the quality of life for visually impaired individuals. 
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บทน า  
ปัจจุบันเทคโนโลยีมีบทบาทส าคัญและมีความส าคัญต่อการด าเนินชีวิตของมนุษย์มากขึ้น และทุกวันนี้

เทคโนโลยีมีการเปลี่ยนแปลงอย่างรวดเร็ว มนุษย์จึงต้องเรียนรู้และปรับตัวให้ทันต่อการเปลี่ยนแปลงของเทคโนโลยี

น ามาใชไ้ด้อยา่งเหมาะสมและมีประสิทธิภาพ เทคโนโลยมีีการพัฒนาไปในหลายรูปแบบ เชน่ การสื่อสาร อุปกรณ์อ านวย

ความสะดวก และเทคโนโลยีใหม่ ๆ ที่ออกแบบเพื่อตอบสนองความต้องการของมนุษย์ในด้านต่าง ๆ โดยเฉพาะอย่างยิ่ง 

กลุ่มผู้บกพร่องทางการมองเห็นหรือคนตาบอด ผู้พิการทางสายตาต้องใช้ประสาทสัมผัสอื่น ๆ เพื่อด าเนินชีวิต เช่น  

การฟัง การสัมผัสต่าง ๆ การด าเนินชีวิตแบบมองไม่เห็นไม่ใช่เร่ืองง่ายและส่งผลให้เกิดความยากล าบากในการท า

กิจกรรมตา่ง ๆ ผู้พิการทางสายตาบางคนอาจจะยังไม่สามารปรับตัวได้และอาจจะท าให้เกิดอุบัติเหตุได้บ่อย ท้ังอุปสรรค

ในชวีติประจ าวันอาจจะท าให้ล าบากต้องอาศัยความช่วยเหลือจากผู้คนรอบข้าง เพื่อใหผู้้พิการทางสายตาสามารถด าเนิน

ชีวิตได้อย่างปลอดภัยและพึ่งพาตนเองได้จึงต้องมีเทคโนโลยีมาช่วยลดโอกาสเกิดอุบัติเหตุการเดินชนสิ่งของต่าง ๆ ได้ 

ความส าคัญของเทคโนโลยีท่ีมาช่วยเหลือผู้พิการทางสายตาจึงมีความส าคัญมากขึ้น การประยุกต์ใช้และพัฒนา

เทคโนโลยีเพื่อการช่วยเหลือผู้พิการทางสายตา มีความคาดหวังท่ีจะช่วยเพิ่มคุณภาพชีวิต เช่น การจัดสร้างสภาวะ

แวดล้อมท่ีเหมาะสม การสร้างอุปกรณ์ให้ความช่วยเหลอืเพื่อทดแทนการมองเห็น ดังนั้นการพัฒนาเคร่ืองมือเพื่อผู้พิการ

ทางสายตาจึงเป็นสิ่งส าคัญท่ีจะช่วยให้พวกเขาสามารถด าเนินชีวิตได้อย่างปลอดภัยมากขึ้น  ได้มีการประยุกต์ใช้

เทคโนโลยีทดแทนการมองเห็นส าหรับผู้พิการทางสายตาในหลายวิธี เช่น การใช้สัญญาณเสียงเพื่อเตือนผู้พิการทาง

สายตาเมื่อเข้าใกล้วัตถุหรือสิ่งของ หรือเมื่อมีความเสี่ยงในการชนกับสิ่งของ เพื่อแจ้งเตือนผ่านทางเสียงได้ หรือการใช้

เทคโนโลยีช่วยตรวจจับสิ่งกีดขวาง เช่น ระบบกล้องและเซ็นเซอร์ท่ีติดตั้งบนอุปกรณ์พกพาหรือรถเข็น สามารถช่วยให้ผู้

พิการทางสายตาได้รับรู้ว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่หรือความเสี่ยงต่าง ๆ และป้องกันการชนกันได้ จากการศึกษางานวิจัยท่ี

เกี่ยวข้องกับการตรวจจับวัตถุ พบวา่มงีานวจิัยท่ีได้น าอัลกอริทึม YOLO มาประยุกตใ์ช ้เชน่ จากการศกึษางานวจิัยไม้เท้า

อัจฉริยะส าหรับช่วยเหลือผู้พิการทางสายตา (โสภิดาและคณะ, 2565) การตรวจจับสิ่งกีดขวางส าหรับเก้าอี้รถเข็นไฟฟา้

ด้วยคอมพวิเตอร์วิทัศน ์(เพ็ญพชิชา, 2564) 

ในงานวิจัยนี้ ผู้วิจัยได้น าเสนอระบบสมาร์ทโฮมส าหรับผู้พิการทางสายตาเพื่อตรวจจับสิ่งกีดขวางภายในบ้าน 

โดยในการวิจัยนี้ได้ท าการออกแบบเป็นอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางแบบสามารถพกพาได้ อุปกรณ์ท่ีออกแบบมานัน้

สามารถตรวจจับวัตถุแบบเรียลไทม์ โดยการใช้อัลกอริทึม YOLO เป็นหลัก เนื่องจากสามารถรู้จักภาพวัตถุได้เร็วและ

แม่นย า ซึ่งจะเปรียบเทียบแบบจ าลองท่ีมีอยู่แล้วกับแบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นมาใหม่ ซึ่งแบบจ าลองท่ีมีอยู่แล้วจะเป็น
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แบบจ าลองท่ีตรวจจับวัตถุท่ีหลากหลายท่ีสามารถพบได้ท่ัวไป แต่แบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นมาใหม่จะเป็นแบบจ าลองท่ี

ก าหนดให้มีเฉพาะวัตถุท่ีอยู่ภายในบ้าน ใช้กล้องขนาดเล็กเพื่อตรวจหาวัตถุสิ่งกีดขวาง สามารถรู้ว่าวัตถุนั้นคืออะไร และ

ใช้เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง (Ultrasonic Sensor) ในการบอกระยะของวัตถุและส่งเสียงแจ้งเตือนให้ผู้พิการทราบผ่าน

ทางอุปกรณ์บลูทูธ โดยพัฒนาโปรแกรมด้วยภาษา Python บน Raspberry pi เพื่อควบคุมระบบและท าการทดสอบ

ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางภายในบ้านเพื่อแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางภายในบ้าน เป็นส่วนหนึ่งของระบบสมาร์ทโฮม  

โดยคณะผู้วิจัยคาดหวังว่าการพัฒนาอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางส าหรับผู้พิการทางสายตาจะ เป็นแนวทางใน 

การช่วยเหลือผู้พิการทางสายตาให้สามารถพึ่งพาตนเองได้อีกหนึ่งทางและสามารถช่วยให้คุณภาพชีวิตของผู้พิการทาง

สายตาให้มีความเป็นอยูท่ี่ดขีึน้  

 

วัตถุประสงค ์

1. เพื่อพัฒนาระบบให้ผู้พกิารทางสายตาด าเนนิชีวิตภายในบ้านได้ดขีึน้และสามารถพึ่งพาตนเองได้ 

2. เพื่อสร้างระบบตรวจสอบสิ่งกดีขวางภายในบ้านส าหรับผู้พิการทางสายตา 

 

แนวคดิ ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
การทบทวนงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องส าหรับการวิจัยเพื่อพัฒนาระบบสมาร์ทโฮมส าหรับผู้พิการทางสายตาในคร้ังนี้ 

ผู้วิจัยได้ศึกษาเกี่ยวกับผู้พิการทางสายตา การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) และเซ็นเซอร์ (Sensor) ท่ีต้องใช้ 

รวมถึงงานวจิัยท่ีเกี่ยวข้องท่ีมีการประยุกตใ์ชง้านทางด้านการตรวจจับวัตถุ  

คนท่ีบกพร่องทางการมองเห็น หมายถึง บุคคลท่ีมีการสูญเสียการมองเห็น หรือสามารถมองเห็นเพียงแสงหรือ

ภาพเลือนราง โดยมีปัญหาทางสายตาในท้ังสองข้าง ซึ่งความสามารถในการมองเห็นจะน้อยกว่าหนึ่งในสิบของคนปกติ 

แม้จะได้รับการรักษาหรือแก้ไขแล้ว หรือมีลานสายตาที่แคบกว่า 30 องศา การบกพร่องทางการมองเห็นแบ่งออกเป็น  

2 ประเภท ประเภทแรกคือตาบอดสนิท หมายถึง คนท่ีไม่สามารถมองเห็นได้เลย หรืออาจมองเห็นได้เพียงเล็กน้อยจนไม่

สามารถใช้การมองเห็นในการเรียนรู้หรือท ากิจกรรมใด ๆ ได้ จ าเป็นต้องใช้ประสาทสัมผัสอื่นทดแทน โดยผู้ท่ีอยู่ใน

ประเภทนี้อาจมองเห็นได้ในระยะไม่เกิน 20/20 หรือน้อยกว่านั้น และลานสายตาจะแคบกว่า 5 องศา ส่วนประเภทท่ีสอง

คือตาบอดไม่สนิทหรือสายตาเลือนราง หมายถึง คนท่ีสูญเสียการมองเห็นแต่ยังสามารถอ่านหนังสือตัวใหญ่หรือใช้แว่น

ขยายช่วยในการอ่านได้ โดยสายตาข้างท่ีดียังคงมองเห็นได้ในระดับ 6/18 ถึง 6/60 หรือมีลานสายตาแคบกว่า 30 องศา 

คนในกลุ่มนี้สามารถมองเห็นได้บ้าง แต่ไม่ชัดเจนเท่ากับคนปกติ การบกพร่องทางการมองเห็นสามารถมีผลกระทบต่อ 

การท ากิจกรรมประจ าวันและคุณภาพชวีิตของบุคคล และการพจิารณาตามเกณฑ์ของประเทศไทยเกี่ยวกับความพิการ

ทางการมองเห็นมีการนิยามตามประกาศกระทรวงการพัฒนาสังคมและความมั่นคงของมนุษย์ เร่ือง ประเภทและ

หลักการความพิการ (ฉบับท่ี 2) พ.ศ. 2555 โดยมีค าจ ากัดความดังนี้  คนตาบอด หมายถึง คนท่ีมีสายตาข้างท่ีดีกว่า 

เมื่อได้รับการตรวจแก้ไขด้วยแวน่ตาแล้ว (Best corrected distance visual acuity) สามารถเห็นได้น้อยกว่า 3/60 หรือจนถึง 

มองไมเ่ห็นแมแ้ตแ่สงสวา่ง (ยุทธพงษ์ อิ่มสุวรรณ, ม.ป.ป.) 

ระยะปลอดภัยของผู้พิการทางสายตา คือ ระยะห่างระหว่างผู้พกิารทางสายตากับวัตถุหรือสิ่งกีดขวางต่าง ๆ ท่ี

เพยีงพอท่ีจะท าให้ผู้พกิารทางสายตาสามารถหลีกเลี่ยงการชนหรือได้รับบาดเจ็บได้ ระยะปลอดภัยของผู้พิการทางสายตา

อาจแตกต่างกันไปตามปัจจัยต่าง ๆ เช่น ระดับการมองเห็นของผู้พิการทางสายตา สภาพแวดล้อม และความคุ้นเคยของ 

ผู้พิการทางสายตากับสภาพแวดล้อมนั้น ๆ โดยท่ัวไประยะปลอดภัยของผู้พิการทางสายตาสามารถแบ่งได้เป็น 3 ระยะ 

ดังนี้ 
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 ระยะที่ 1 ระยะใกล้ (0 - 1 เมตร) เป็นระยะที่ผู้พิการทางสายตาสามารถใช้ไม้เท้าหรืออุปกรณ์ช่วยเหลืออ่ืน ๆ 

เพื่อสัมผัสหรือรับรู้ถึงวัตถุหรือสิ่งกีดขวางได้ ระยะปลอดภัยในบริเวณนี้ควรอยู่ท่ีประมาณ 0.5 - 1 เมตร 

ระยะท่ี 2 ระยะกลาง (1-5 เมตร) เป็นระยะที่เร่ิมยากที่ผู้พิการทางสายตาจะสัมผัสหรือรับรู้ถึงวัตถุหรือสิ่งกีด

ขวางได้ ระยะปลอดภัยในบริเวณนี้ควรอยูท่ี่ประมาณ 1 - 3 เมตร 

ระยะท่ี 3 ระยะไกล (5 เมตรขึ้นไป) เป็นระยะท่ียากท่ีผู้พิการทางสายตาจะมองเห็นหรือสัมผัสถึงวัตถุหรือสิ่งกีด

ขวางได้ ระยะปลอดภัยในบริเวณนี้ควรอยูท่ี่ประมาณ 5 - 10 เมตร  

อุปกรณ์ท่ีใช้พัฒนาระบบส าหรับผู้พิการทางสายตามีหลายชนิด เช่น เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง ซึ่งใช้วัด

ระยะห่างของวัตถุโดยการส่งคลื่นเสียงและแปลงความถี่ท่ีสะท้อนกลับเป็นสัญญาณไฟฟ้า เซ็นเซอร์นี้สามารถตรวจจับ

วัตถุใกล้เคียงและแจ้งเตือนผู้ใช้ด้วยเสียงหรือข้อความบนหน้าจอ รวมถึงการกระท าอื่น ๆ ตามท่ีก าหนด (Smoot, 2021) 

โดยวัตถุประสงค์หลักของการใช้เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง คือการวัดระยะทางระหว่างเซ็นเซอร์กับวัตถุ โดยใช้

หลักการสะท้อนไปกลับของคลื่นเสียง ตัวส่งคลื่นเสียงจะส่งคลื่นไปยังวัตถุเป้าหมาย และตัวรับจะรับคลื่นท่ีสะท้อน

กลับมา การวัดเวลาท่ีคลื่นใช้ในการเดินทางไปและกลับช่วยประมาณค่าระยะทางหรือต าแหน่งของวัตถุเป้าหมายได้

อย่างแมน่ย า  

ในส่วนการตรวจจับวัตถุ เป็นการระบุและหาต าแหนง่ของวัตถุท่ีปรากฏในภาพหรือวิดีโอ โดยเป้าหมายหลักของ

การตรวจจับวัตถุคือการค้นหาวัตถุท่ีตรงกับประเภทท่ีก าหนด เชน่ คน รถยนต ์หรือใบหนา้ การตรวจจับวัตถุจะให้ข้อมูล

เกี่ยวกับต าแหน่ง ขนาด และขอบเขตของวัตถุในภาพ วัตถุเหล่านี้อาจมีขนาดและต าแหน่งท่ีหลากหลาย ซึ่งต้องใช้เทคนคิ

การประมวลผลภาพและการมองเห็นของคอมพวิเตอร์ในการวิเคราะห์ การตรวจจับวัตถุเชิงความหมาย (Semantic Object 

Detection) ท าให้ระบบสามารถระบุวัตถุในโดเมนท่ีแตกตา่งกัน เช่น การตรวจจับใบหน้าและคนเดินถนน ซึ่งมีการน าไปใช้

งานอย่างแพร่หลาย เช่น การใส่ค าอธิบายภาพ การนับจ านวนยานพาหนะ การจดจ ากิจกรรม หรือการติดตามบุคคลใน

วิดีโอ ระบบตรวจจับวัตถุจะใช้ลักษณะเฉพาะของวัตถุ เช่น รูปร่าง ขนาด สี หรือโครงสร้างในการระบุต าแหน่งและ

ประเภทของวัตถุ เช่น การตรวจจับวงกลมจะค้นหาวัตถุท่ีมีระยะเท่ากันจากจุดศูนย์กลาง หรือการตรวจจับใบหน้าจะ

ค้นหาลักษณะใบหนา้ท่ีชัดเจน เชน่ ดวงตา จมูก และปาก นอกจากนี้ยังสามารถประยุกตใ์ชใ้นงานตา่ง ๆ เชน่ การตรวจจับ

ใบหน้า (Face Detection) การตรวจจับคนเดินถนน (Pedestrian Detection) และการใช้งานในระบบรักษาความปลอดภัย

หรือรถยนตไ์ร้คนขับ (Murel, 2024)  

อัลกอริทึม YOLO (You Only Look Once) เป็นแบบจ าลองการตรวจจับวัตถุท่ีได้รับความนิยมอย่างมากใน 

ด้านการประมวลผลภาพ (Computer Vision) และปัญญาประดิษฐ์ โดยเฉพาะในงานท่ีเกี่ยวข้องกับการตรวจจับวัตถุในภาพ

หรือวดิีโอ YOLO ถือเป็นหนึ่งในโมเดลส าคัญส าหรับการตรวจจับวัตถุ เนื่องจากใชห้ลักการตรวจจับวัตถุแบบ end-to-end 

ซึ่งสามารถตรวจจับและแยกประเภทวัตถุได้ในขั้นตอนเดียว โดยไมต่อ้งแบ่งขั้นตอนหลาย ๆ ส่วนเหมอืนโมเดลดั้งเดิม เช่น 

R-CNN การท างานของ YOLO อาศัยการแบ่งภาพออกเป็นตาราง (Grid) โดยแต่ละบล็อกของตารางจะท าหน้าที่ตรวจจับ

วัตถุ 1 ชิ้น ซึ่ง YOLO จะค านวณความน่าจะเป็นและต าแหนง่ของวัตถุภายในแต่ละบล็อก ในแต่ละบล็อก โมเดลจะท านาย

กรอบเขต (Bounding Box) ซึ่งประกอบด้วย 5 ค่าหลัก ได้แก่ x และ y ต าแหน่งของกรอบเขตในภาพ ความกว้าง (width) 

และความสงู (height) ของวัตถุ และ objectness score ความนา่จะเป็นท่ีมีวัตถุอยูใ่นกรอบนั้น โมเดลจะท านายประเภทของ

วัตถุท่ีอยู่ในกรอบเขต และค านวณ confidence score โดยพิจารณาจากโอกาสที่วัตถุนั้นเป็นของประเภทหนึ่ง คูณกับค่า 

objectness score หลังจากท านายกรอบเขตและประเภทของวัตถุ โมเดลจะใช้เทคนิค Non-Maximum Suppression เพื่อลด

จ านวนกรอบเขตท่ีซ้อนกัน โดยเลือกเฉพาะกรอบท่ีมีค่า confidence score สูงสุด และตัดกรอบอื่นท่ีคะแนนต่ าออก  

เพื่อเพิ่มความแม่นย า YOLO สามารถตรวจจับวัตถุหลายประเภทในภาพเดียวกันได้พร้อมกัน เพราะทุกบล็อกของตาราง

จะท านายกรอบเขตและประเภทของวัตถุในส่วนของตัวเอง ท าให้สามารถตรวจจับวัตถุหลายรายการได้ในเวลาเดียวกัน 
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และท างานได้ในเวลาจริง (real-time) เนื่องจากตรวจจับวัตถุท้ังหมดในภาพเพียงครั้งเดียว ต่างจากโมเดลอื่นท่ีต้องแบ่ง

การตรวจจับเป็นหลายขั้นตอน แม้ YOLO จะมีความเร็วในการท างานสูง แต่มีข้อจ ากัดคือ อาจมีปัญหาในการตรวจจับ

วัตถุขนาดเล็กในภาพ เนื่องจากการแบ่งภาพออกเป็นตารางท่ีมีขนาดจ ากัด อาจท าให้ต าแหน่งของวัตถุไม่แม่นย าเท่ากับ

โมเดลท่ีมีการตรวจจับซับซ้อนมากกวา่ เชน่ Faster R-CNN (Zhao et al., 2019) 

Joseph Redmon ได้น าเสนอ YOLO คร้ังแรกในปี 2016 โดยน าเสนอวิธีใหม่ในการตรวจจับวัตถุ โดยก าหนด

ปัญหาการตรวจจับวัตถุเป็นการท านายกรอบสี่เหลี่ยมและความน่าจะเป็นของคลาส โครงข่ายประสาทเพียงหนึ่งเดียว

สามารถท านายท้ังกรอบและความน่าจะเป็นได้ในคร้ังเดียวจากภาพเต็ม มีจุดเด่นคือ ประมวลผลภาพแบบเวลาจริงท่ี

ความเร็ว 45 เฟรมต่อวินาที ในขณะท่ีเวอร์ชันเล็กท่ีเรียกว่า Fast YOLO ประมวลผลได้ถึง 155 เฟรมต่อวินาที และ 

มคี่า mAP สูงกวา่ตัวตรวจจับอื่น ๆ แมว้า่ YOLO จะมขี้อผิดพลาดในเร่ืองการระบุต าแหนง่บ้าง แตก่็ท างานได้ดีในการแยก

วัตถุจากพื้นหลัง และยังมีความสามารถในการตรวจจับวัตถุท่ีหลากหลายดีกว่าวิธีอื่น ๆ (Redmon et al., 2016) ซึ่งใน

ปัจจุบัน Joseph Redmon ได้ยุตกิารพัฒนา YOLO ท าให้มีการพัฒนา YOLO ตอ่โดยกลุ่มนักวจิัยและบริษัทอื่น ๆ หนึ่งในนั้น

คือ Ultralytics ซึ่งมีบทบาทส าคัญในการพัฒนาและเผยแพร่โมเดล YOLO น าไปสู่การเกิดขึ้นของเวอร์ชันต่าง ๆ โดยมี 

การสร้างเวอร์ชันใหม่ ๆ เช่น YOLOv5 และ YOLOv8 จนถึงปัจจุบันท่ีมีถึงเวอร์ชันท่ี 10 ส าหรับ YOLOv1 YOLOv2 และ 

YOLOv3 นัน้เป็นผลงานของทีม Joseph Redmon ท่ีได้เร่ิมพัฒนาขึน้มา แตล่ะเวอร์ชันของ YOLO ได้รับการปรับปรุงเพื่อเพิ่ม

ประสิทธิภาพและความแม่นย าในการตรวจจับวัตถุ โดยหลักการคือ หากมีวัตถุหลายชนิดในภาพ โมเดลจะค้นหาจุด

กึ่งกลางของแต่ละวัตถุแล้วครอบกล่องรอบ ๆ พร้อมระบุประเภทวัตถุและความนา่จะเป็นของการจ าแนกประเภทนั้น เช่น 

บอกว่าวัตถุในกรอบเป็นสุนัขด้วยความน่าจะเป็น 95% เป็นต้น ในงานวิจัยเกี่ยวกับสร้างระบบตรวจนับบุคคลแบบเวลา

จริง โดยก าหนดขอบเขตสภาวะแวดล้อมเพื่อนับบุคคลท่ีเดินผ่าน และมีการปรับความสว่างของวิดีโอในการตรวจจับ  

จากการทดสอบด้านประสิทธิภาพของความแม่นย าการตรวจนับจ านวนบุคคลพบว่า ก าหนดเกณฑ์ต่ าสุดในการตรวจจับ

ท่ี 80% พบว่ามีความถูกต้องการนับบุคคลน้อยกว่าและความสว่างมีผลต่อการตรวจจับและการนับจ านวนบุคคลของ

อัลกอริทึม Tiny YOLO V3 พบว่าความสว่างที่ 100% และ 90% ระบบสามารถนับจ านวนได้แม่นย าเท่ากัน และขึ้นกับ 

มุมในการถ่ายบุคคล ซึ่งการปรับมุมมองท่ีเหมาะสมจะท าให้อัลกอริทึม Tiny YOLO V3 ตรวจจับวัตถุได้มีประสิทธิภาพ

มากขึน้ (ปราโมทยแ์ละนลิน, 2019)  

ในส่วนของอัลกอริทึม Tiny YOLO V3 ได้รับการพัฒนาโดย Joseph Redmon และ Ali Farhadi เป็นส่วนหนึ่ง 

ของกลุ่มโมเดล YOLO ท่ีใหญ่ขึ้น Tiny YOLO V3 เป็นรุ่นน้ าหนักเบาของ YOLOv3 ซึ่งได้รับการปรับให้เหมาะสมเพื่อให้

สามารถตรวจจับวัตถุได้เร็วขึ้น โดยใช้ทรัพยากรการค านวณน้อยลง ท าให้เหมาะส าหรับระบบฝังตัวหรืออุปกรณ์ท่ีมี 

การประมวลผลจ ากัด นอกจากนี้ Fast YOLO ยังเป็นตัวแปรของโมเดลการตรวจจับวัตถุที่ออกแบบมาเพื่อเน้นความเร็วใน

ขณะที่ยังคงรักษาความแม่นย าในระดับท่ีเหมาะสม เช่นเดียวกับโมเดล YOLO อื่น ๆ (Redmon et al., 2018) ในปี 2023 

บริษัท Ultralytics ได้เปิดตัว YOLOv8 เป็นผู้พัฒนา YOLOv8 อย่างเป็นทางการ และเนื่องจากเป็นโครงการแบบ Open 

Source ท่ีเปิดโอกาสให้ผู้คนท่ัวโลกสามารถเข้ามามีส่วนร่วมในการพัฒนาได้อย่างอิสระ ซึ่งเป็นแบบจ าลองส าหรับ 

การตรวจจับวัตถุ และการฝึกแบบจ าลองการจัดหมวดหมู่รูปภาพผ่านพื้นท่ีเก็บข้อมูล แบบจ าลอง YOLOv8 มีหลาย

เวอร์ชัน เช่น YOLOv8n YOLOv8x และ YOLOv8m (Ultralytics, n.d.) โครงสร้างของ YOLOv8 ประกอบด้วยสี่ส่วนหลัก 

ได้แก่ อินพุต เครือข่ายแกนหลัก การปรับปรุงคุณสมบัติ และส่วนหัวแยกส่วน ส าหรับอินพุต มีการเพิ่มข้อมูลโมเสกและ

การค านวณเฟรมแบบปรับได้ เครือข่ายแกนหลักใช้แนวคิด CSP พร้อมโมดูล CSPLayer_2Conv ท่ีเบา และสรุปด้วยโมดูล 
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SPPF ซึ่งช่วยเพิ่มความสามารถในการแยกคุณสมบัติ ส่วนการปรับปรุงคุณสมบัติใช้เส้นทางสองทิศทาง PAN-FPN  

ท่ีพัฒนาบน CSPDarkNet53 เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพ (Kang et al., 2023) ดังโครงสร้างท่ีแสดงในรูปท่ี 1  

รูปที่ 1 โครงสร้างสถาปัตยกรรมของอัลกอริทึม YOLOv8 

ที่มา: (Kang et al., 2023) 
  

ในสว่นของการท างานของกล้อง จะใช ้OpenCV (Open Source Computer Vision) ซึ่งเป็นไลบรารคีอมพิวเตอร์

วิสัยทัศน์ท่ีพัฒนาขึ้นคร้ังแรกโดย Intel ซึ่งให้ความสามารถในการประมวลผลภาพแบบเวลาจริง ถูกน ามาใช้ในหลาย

งานต่าง ๆ เช่น การจดจ าเสียงและเสียงเพลง การระบุวัตถุในภาพ และการวิเคราะห์ภาพสเปกตรัมเสียง โดยการใช้

เทคนิคการรู้จ าการมองเห็นจากภาพ (Boesch, 2024) จากการศกึษางานวจิัยท่ีเกี่ยวข้อง พบว่ามีความหลากหลายใน

แนวคิดและวิธีการเกี่ยวกับการตรวจจับสิ่งกีดขวาง เพื่อช่วยอ านวยความสะดวกและลดโอกาสเกิดอุบัติเหตุให้กับ

ผู้ใช้งาน ในแต่ละงานวิจัยมีการใช้อัลกอริทึมและเคร่ืองมือต่างกัน แต่ส่วนใหญ่เลือกน าอัลกอริทึม YOLO มา

ประยุกต์ใช้ โดยเฉพาะ YOLOv3 ที่ถูกใช้ในการตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง ในงานวิจัยเกี่ยวกับการตรวจจับสิ่งกีดขวาง

ส าหรับเก้าอี้รถเข็นไฟฟ้าด้วยคอมพิวเตอร์วิทัศน์ พบว่า YOLO ช่วยให้ระบบตรวจจับวัตถุได้อย่างแม่นย าและรวดเร็ว 

และช่วยลดอุบัติเหตุ โดยระบบสามารถแจ้งเตือนเมื่อมีสิ่งกีดขวางได้ถูกต้องถึง 80% และแจ้งเตือนก่อนชนได้แมน่ย า

ถึง 90% นอกจากนี้ยังมีการใช้อัลกอริทึมเพิ่มเติม เช่น การตรวจจับขอบภาพ เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของระบบ 

(เพ็ญพิชชา, 2564) และจากการศึกษาในงานวิจัยไมเ้ท้าอัจฉริยะส าหรับผู้พกิารทางสายตา ใช้เคร่ืองมือหลายชนดิใน

การพัฒนา เชน่ บอร์ดอะดูโน ่(Arduino Broad) เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง (Ultrasonic Sensor) เซ็นเซอร์วัดความชื้น 

(Humidity Sensor) บลูทูธ (Bluetooth) มอเตอร์ไฟฟา้กระแสตรง (DC Motor) จีพเีอส (GPS) แอปพลเิคชัน (Application) 

ระบบ Text to Speech โปรแกรม Android Studio ภาษา C++ และภาษา Java ผลการทดสอบพบว่า ไม้เท้าสามารถ

แจ้งเตือนสิ่งกีดขวางในระยะ 2 เมตร และแจ้งเตือนแอ่งน้ าข้างหน้าได้ผ่านการสั่นเตือนและส่งเสียงแจ้งเตือน (โสภิดา

และคณะ, 2565) 
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วิธีการศึกษา 
ระบบตรวจจับวัตถุในสมาร์ทโฮมส าหรับผู้พิการทางสายตา มีจุดมุ่งหมายเพื่อลดโอกาสเกิดอุบัติเหตุจาก 

การเดินชนวัตถุสิ่งของหรือการท่ีไมส่ามารถมองเห็นวัตถุสิ่งของได้ โดยการออกแบบอุปกรณ์ให้สามารถพกพาได้และ

ระบบตรวจจับวัตถุท่ีมีความแม่นย ามากขึ้นโดยพัฒนาแบบจ าลองตรวจจับวัตถุซึ่งพัฒนาจากอัลกอรึทึม YOLO  

โดยออกแบบให้เหมาะสมและสะดวกต่อการใชง้าน คณะผู้วิจัยได้สร้างภาพจ าลองการตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางส าหรับ

ผู้พิการทางสายตา แสดงดังรูปท่ี 2 

 

รูปที่ 2 ภาพจ าลองการท างานของอุปกรณต์รวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง 

จากรูปท่ี 2 ระบบจะเร่ิมตรวจจับสิ่งกีดขวาง โดยเซ็นเซอร์เร่ิมตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง หากตรวจพบวัตถุสิ่ง

กีดขวางอยู่ด้านหน้าขณะก าลังเคลื่อนท่ีเข้าใกล้ เซ็นเซอร์จะวัดระยะทางระหว่างกล้องกับสิ่งกีดขวางด้านหน้าท่ีพบ 

โดยค่าระยะทางท่ีก าหนด 50 ซม. และเซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูงในงานวจิัยนี้ ม ีbeam width อยู่ท่ี 15 องศา เพราะ

เป็นระยะที่ผู้พิการทางสายตาสามารถใชไ้ม้เท้าหรืออุปกรณ์ช่วยเหลืออ่ืน ๆ เพื่อสัมผัสหรือรับรู้ถึงวัตถุหรือสิ่งกีดขวาง

ได้หรือเป็นระยะปลอดภัย ในบริเวณนี้ควรอยู่ท่ีประมาณ 0.5 - 1 เมตร ส่วนการระบุว่าวัตถุนั้นคืออะไร จะใช้โมดูล

กล้องท่ีติดตั้งบนอุปกรณ์ เพื่อจับภาพและใช้อัลกอริทึม YOLOv8 ท่ีผ่านการฝึกด้วยวัตถุกีดขวางท่ีพบภายในบ้าน 

จากนั้นจะใช้เซ็นเซอร์เพื่อระบุระยะของวัตถุ ซึ่งระยะท่ีวัดได้กับวัตถุท่ีตรวจพบใน YOLO อาจไม่ตรงกันได้ และอาจมี

วัตถุหลายชนิด (class) หรือหลายวัตถุในชนิดเดียวกันอยู่ใกล้กัน ในกรณีนี้ผู้วิจัยได้หน่วงเวลาในการแจ้งเตือนไว้  

6 วินาที โดยจะแจ้งชนิด ของวัตถุท่ีพบในเฟรมนานท่ีสุดก่อน และท าการแจ้งเตือนวัตถุถัดไปเมื่อผู้ใช้งานเดินเข้าใกล้

วัตถนุัน้ ๆ  

ขั้นตอนการด าเนินงานส าหรับการสร้างอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางส าหรับผู้พิการทางสายตา โดยเร่ิมจาก

การรวบรวมข้อมูล ศึกษาค้นคว้าบทความวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง ศึกษาเกี่ยวกับผู้พิการทาง

สายตา การใช้ชีวิตของผู้พิการทางสายตา การตรวจจับวัตถุ การใช้เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง ศึกษารายละเอียด

เกี่ยวกับ YOLO โดยสร้างแบบจ าลองท่ีมีประสิทธิภาพ และพัฒนาอุปกรณ์ตรวจจับสิ่งกีดขวางภายในบ้านเพื่อเป็น

แนวทางชว่ยเหลอืส าหรับผู้พิการทางสายตา การด าเนนิการวิจัย  แบ่งออกเป็น 2 ส่วน โดยมีรายละเอยีดดังนี้ 
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ส่วนที่ 1 ออกแบบอุปกรณ์ (Design) 

การออกแบบอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง ดังแสดงในรูปท่ี 3 จะประกอบด้วย บอร์ด Raspberry Pi 4 

(หมายเลข 1) เป็นหนว่ยประมวลผลหลักท่ีใชใ้นการควบคุมและด าเนนิการของระบบ โดยจะใชภ้าษา Python เพื่อเขียน

โปรแกรมท่ีท างานบน Raspberry Pi 4 เพื่อควบคุมการท างาน โดยอุปกรณ์จะประกอบด้วย เซ็นเซอร์คลื่นเสียง 

ความถี่สูง (หมายเลข 2) เป็นโมดูลวัดระยะของสิ่งกีดขวาง จะถูกติดตั้งบนบอร์ด Raspberry Pi 4 เพื่อก าหนดระยะ 

โดยในระยะ 50 เซนติเมตรและจะเป็นระยะท่ีก าหนดให้อุปกรณ์แจ้งเตือน เพื่อความแม่นย าในการตรวจจับ โมดูล

กล้อง จ านวน 1 ตัว (หมายเลข 3) จะติดตั้งบริเวณด้านหน้าของบอร์ด Raspberry Pi 4 เพื่อให้มองเห็นภาพรอบ ๆ 

บริเวณ โดยการแจ้งเตอืนจะใช้อุปกรณห์ูฟังบลูทูธ จ านวน 1 คู่ (หมายเลข 4) โดยอาจท าการตดิตัง้กับผู้ใช้ดังรูปท่ี 4 

 

รูปที่ 3 อุปกรณต์รวจจับวัตถุสิง่กีดขวาง 

 

 
รูปที่ 4 การออกแบบอุปกรณต์รวจจับวัตถุสิ่งกีดขวาง 
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ส่วนที่ 2 การสร้างแบบจ าลองเพื่อตรวจจับสิ่งกีดขวางในบ้าน  

แบบจ าลองท่ีใชส้ าหรับฝึก (train) ใชก้ารถ่ายโอนการเรียนรู้ (transfer learning) มาจาก YOLO ซึ่งแบบจ าลอง

พื้นฐานจะเป็นแบบจ าลองท่ีได้รับการฝึกส าหรับตรวจจับวัตถุทั่วไปไวแ้ลว้ เชน่ รถยนต์ ขวด สุนัข เรือ เป็นต้น ผู้วิจัยได้

น าอัลกอริทึม YOLO มาประยุกต์ใช้ในการตรวจจับวัตถุ ซึ่งในการวิจัยนี้จะมีคลาสวัตถุท่ีสามารถพบได้ภายในบ้าน  

โดยจะมีคลาสท่ีท าการฝึกและทดสอบท้ังหมด 10 คลาส ดังนี้  ตู้ เตียง เก้าอี้ โต๊ะ ประตู ตู้เย็น ชั้นวางของ พัดลม ทีวี 

กระถางต้นไม ้แตล่ะคลาสถูกเลือกมาเนื่องจากเป็นวัตถุที่พบได้บ่อยในภายในบ้าน โดยมีขัน้ตอนการสร้างแบบจ าลอง

ใหม ่ดังแสดงในรูปท่ี 5 มรีายละเอยีดดังนี้  

 
รูปที่ 5 ขั้นตอนการสร้างแบบจ าลอง 

 

ขั้นตอนที่ 1 การเตรียมชุดข้อมูล โดยจะรวบรวมชุดข้อมูลรูปภาพวัตถุสิ่งของภายในบ้านท่ีถ่ายไว้เองกับ

ภาพบางส่วนท่ีน ามาจากอินเทอร์เน็ต จะใช้เป็นภาพเฉพาะสิ่งของท่ีมีอยู่ภายในบ้าน จ านวน 116 รูป ภาพในชุดข้อมูล

จะก าหนดขนาดรูปในโปรแกรม Roboflow เป็น 640 x 640 พกิเซล เพื่อใชเ้ป็นขอ้มูลในการฝึก (train) แสดงดังรูปท่ี 6 

 

 
รูปที่ 6 ตัวอยา่งรูปท่ีใชใ้นการฝกึ (train) 

 

ขั้นตอนที่ 2 ก าหนดคลาสของวัตถุ น าเข้าภาพท้ังหมดโดยใช้โปรแกรม Roboflow เพื่อก าหนดวัตถุในภาพ

และท าการจ าแนกรูปภาพแตล่ะรูป เพื่อท าการระบคุลาส หลังจากท่ีใช ้Roboflow ในการท า Label หรือ Annotate ภาพ

เพื่อก าหนดวัตถุต่าง ๆ ในภาพ จะแบ่งชุดข้อมูลเป็น Training Set 90 รูป ใช้ส าหรับการฝึกฝนโมเดล และ Testing Set 

26 รูป ใช้ส าหรับการประเมินประสิทธิภาพของโมเดลหลังจากท่ีฝึกเสร็จแล้ว จะได้ชุดข้อมูล (dataset) ท่ีมีโครงสร้าง

ข้อมูลท่ีชัดเจนจากนั้นน าไปใชใ้นขัน้ตอนตอ่ไป (Dwyer et al., 2024) ดังตัวอย่างในรูปท่ี 7 
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รูปที่ 7 ตัวอยา่งการก าหนดวัตถุในภาพบน Roboflow 
 

ขั้นตอนที่ 3 การฝึก (train) เพื่อสร้างแบบจ าลองใหม่ ผู้วิจัยได้ใช้ ภาษา Python ท าการฝึกบน Google 

Colab (https://colab.research.google.com/) ซึ่งสามารถใช้ทรัพยากร GPU เพื่อให้ท างานได้เร็วขึ้น และสามารถฝึก

แบบจ าลองท่ีซับซ้อนและใหญ่ได้ภายในระยะเวลาท่ีสั้นกว่า ผู้วิจัยได้ใช้ชุดค าสั่งจาก Ultralytics YOLOv8 GitHub 

(https://github.com/ultralytics/ultralytics) โดยจากการทดสอบพบว่า ค่าพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมคือ learning rate ท่ี 

0.01 และใช้  optimizer คือ SGD (Stochastic Gradient Descent) และท าการฝึก ท้ังหมด 100 Epochs เพื่อให้ ได้

แบบจ าลองท่ีมีประสิทธิภาพ ตัวอยา่งแสดงดังรูปท่ี 8 

 

 
 

รูปที่ 8 การฝึกแบบจ าลองท้ังหมด 100 Epochs 

 

ขั้นตอนที่ 4 การทดสอบ น าแบบจ าลองท่ีได้จากการฝึก (train) มาใช้ โดยเร่ิมจากการดาวน์โหลดไฟล์

โมเดลออกมา YOLOv8 จะบันทึกโมเดลในรูปแบบ .pt ซึ่งเป็นรูปแบบไฟล์ของ PyTorch โมเดลจะถูกบันทึกไว้ในไดเร็ก

ทอรีท่ีก าหนดไว้ในขณะท่ีท าการฝึก (train) ซึ่งการน าแบบจ าลอง YOLOv8 ที่ฝึก (train) เสร็จแล้วมาใช้ในโปรแกรม 

Python ในอุปกรณ์ raspberry pi โดยเร่ิมจากติดตั้งไลบรารีท่ีจ าเป็นส าหรับการใช้งาน YOLOv8 และจะโหลดโมเดลท่ี

บันทึกไว้โดยใช้ฟังก์ชัน ultralytics.YOLO() จากนั้นระบุและก าหนด path ไปยังไฟล์โมเดลท่ีต้องการโหลดมาทดสอบ

ตรวจจับวัตถุ โดยจะใช้กล้องจับภาพไปท่ีวัตถุภายในบ้าน 10 อย่าง เช่น ตู้ เตียง เก้าอี้ โต๊ะ ฯลฯ ตามวัตถุท่ีมีในชุด

ข้อมูลรูปภาพ เขียนโปรแกรม ภาษา Python ให้ประมวลผลต่อด้วยการจับภาพแบบ Real-time ใช ้OpenCV เพื่อเข้าถึง

กล้องและรับภาพเฟรมต่อเนื่องเพื่อตรวจจับวัตถุภายในบ้านได้ และโหลดโมเดล YOLOv8 ที่ผ่านการฝึกฝนบนชุด
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ข้อมูลท่ีมีวัตถุภายในบ้าน ท าการตรวจจับวัตถุ โมเดลจะท าการตรวจจับวัตถุในภาพโดยแบ่งภาพออกเป็นส่วนเล็ก ๆ 

และท านายกรอบขอบเขต (bounding boxes) และความนา่จะเป็นของแตล่ะคลาส การท า Non-Maximum Suppression 

(NMS) ลดกรอบขอบเขตท่ีซ้อนทับกันเพื่อคงไว้เฉพาะกรอบท่ีมีคะแนนความมั่นใจสูงสุด (Ultralytics, 2023) จากนั้น

แสดงภาพผลลัพธ์บนหน้าจอ ตัวอยา่งการทดสอบตรวจจับวัตถุจากกล้อง ดังแสดงในรูปท่ี 9  

 
รูปที่ 9 แสดงวัตถุทีใ่ชท้ดสอบประสิทธิภาพแบบจ าลอง 

 

ในการทดสอบเพื่อหาประสิทธิภาพของระบบ จะท าการทดสอบการท างานของแบบจ าลอง ผู้วิจัยได้น า

แบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นใหม่มาทดสอบว่าแบบจ าลองสามารถรู้จักวัตถุที่ท าการฝึก (Train) ไว้หรือไม่ และน าข้อมูลจาก

การทดสอบท่ีได้มาค านวณหาค่าความแม่นย า (Accuracy) โดยน าผลการทดสอบไปหาค่าเฉลี่ยความถูกต้องเพื่อหา

ประสิทธิภาพค่าเฉลี่ยความแมน่ย า เปรียบเทียบกับแบบจ าลองพื้นฐาน  

 

ผลการศึกษา 

ผู้วิจัยได้ท าการทดสอบตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางบริเวณด้านหน้าโดยจะท าการทดสอบในสภาพแวดล้อมจรงิ 

โดยน ากล้อง จับไปท่ีวัตถุแต่ละอย่าง จ านวน 100 คร้ัง และเก็บผลการทดสอบ ซึ่งในขั้นตอนนี้ ยังไม่ได้ด าเนินการ

ทดสอบกับกลุม่ผู้ใชง้านจรงิท่ีเป็นผู้พกิารทางสายตา แตผู่้วิจัยได้ท าการทดสอบในสภาพแวดลอ้มท่ีอยูใ่กล้เคียงกับการ

ใช้งานจริง เนื่องจากในชวีิตประจ าวันผู้พิการทางสายตา มักจะเจอกับวัตถุ เช่น โต๊ะ เก้าอี้ พัดลม ซึ่งส่วนใหญ่จะมีอยู่

ภายในบ้านอยู่แล้ว โดยการทดสอบการตรวจจับวัตถุท่ีใช้ขนาดภาพท่ีปรับเป็น 640x640 พิกเซล สามารถแสดงภาพ

ได้ประมาณ 5 เฟรมต่อวินาที ซึ่งภาพท่ีปรากฏไม่ส่งผลต่อการใช้งานมากนักเนื่องจาก การระบุชนิดของวัตถุจะถูก

หน่วงเวลาทุก 6 วินาที โดยการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ผู้วิจัยจะท าการเปรียบเทียบ แบบจ าลองท่ี

ได้สร้างขึ้นมาใหม่ และแบบจ าลองพื้นฐาน โดยท าการทดสอบในสภาพแวดล้อมจริงภายในบ้าน และในการทดสอบ

การแจ้งเตือนด้วยเสียงเมื่ออยู่ในระยะท่ีก าหนดโดยวัดจากเซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง โดยการค านวณหาค่า 

Accuracy แบบจ าลองใหม่ พบว่ามีความแม่นย าท่ี 96.2% ส่วนแบบจ าลองพื้นฐานจะมคีวามแมน่ย าเฉลี่ยอยูท่ี่ 93.1% 

ดังแสดงในตารางที่ 1 กับ 2 และผู้วิจัยท าการทดสอบเพิ่มเตมิ ในกรณีท่ีมวีัตถุอยู่นอกชุดตัวอย่าง โดยทดสอบกับวัตถุ 
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5 อย่าง คือ กล่อง อ่างล้างจาน เคร่ืองซักผ้า คอมพิวเตอร์ และขวดน้ า ผลการทดสอบพบวา่ แบบจ าลองใหมม่คีวาม

แมน่ย าท่ี 93.0% และแบบจ าลองพื้นฐานมคีวามแมน่ย าท่ี 94.8% ดังแสดงในตารางท่ี 3  

 

ตารางที่ 1 การทดสอบตรวจจบัวัตถุภายในบา้นด้วยแบบจ าลองพื้นฐาน 

การทดสอบ 

วัตถุภายในบา้น 

ผลการทดสอบ 

ทั้งหมด 100 ครั้ง 

 

ความแม่นย า 

Accuracy 
ความถูกต้อง ความผิดพลาด 

1. เตยีง 94 ครัง้ 6 ครัง้  94% 

2. ตู ้ 90 ครัง้ 10 ครัง้ 90% 

3. เก้าอี้ 97 ครัง้ 3 ครัง้ 97% 

4. โตะ๊ 96 ครัง้ 4 ครัง้ 96% 

5. ตูเ้ย็น 98 ครัง้ 2 ครัง้ 98% 

6. พัดลม 91 ครัง้  9 ครัง้ 91% 

7. ชัน้วาง 95 ครัง้ 5 ครัง้ 95% 

8. ทีวี 95 ครัง้ 5 ครัง้ 95% 

9. กระถางต้นไม ้ 89 ครัง้ 11 ครัง้ 89% 

10. ประตู 86 ครัง้  14 ครัง้ 86% 

ค่าเฉลี่ย   93.1% 

 

ตารางที่ 2 การทดสอบตรวจจบัวัตถุภายในบา้นด้วยแบบจ าลองใหม ่ 

การทดสอบ 

วัตถุภายในบา้น 

ผลการทดสอบ 

ทั้งหมด 100 ครั้ง 

 

ความแม่นย า 

Accuracy 
ความถูกต้อง ความผิดพลาด 

1. เตยีง 97 ครัง้  3 ครัง้  97% 

2. ตู ้ 98 ครัง้  2 ครัง้  96% 

3. เก้าอี้ 99 ครัง้  1 ครัง้  94% 

4. โตะ๊ 97 ครัง้  3 ครัง้  95% 

5. ตูเ้ย็น 99 ครัง้  1 ครัง้  99% 

6. พัดลม 97 ครัง้  3 ครัง้  98% 

7. ชัน้วาง 98 ครัง้  2 ครัง้  97% 

8. ทีวี 98 ครัง้  2 ครัง้  93% 

9. กระถางต้นไม ้ 97 ครัง้  3 ครัง้  95% 

10. ประตู 98 ครัง้  2 ครัง้  98% 

ค่าเฉลี่ย                                                                  96.2% 
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ตารางที่ 3 การทดสอบความแมน่ย าของท้ัง 2 แบบจ าลอง กรณีมีวัตถุนอกชุดตัวอยา่ง  

การทดสอบวัตถ ุ แบบจ าลองพื้นฐาน แบบจ าลองใหม ่

1. กล่อง 97% 95% 

2. อา่งล้างจาน 92% 91% 

3. เครื่องซักผ้า 94% 92% 

4. คอมพิวเตอร์ 95% 94% 

5. ขวดน้ า 96% 93% 

      ค่าเฉลี่ย 94.8% 93.0% 

 

ในการทดสอบการแจ้งเตือนด้วยเสียง ซึ่งจะเตรียมไฟล์เสียงท่ีบันทึกไว้ ก าหนดโปรแกรมควบคุมเขียนด้วย

ภาษา Python โดยจะก าหนดระยะท่ีสามารถตรวจจับด้วยอุปกรณ์เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูงไว้ท่ี 50 เซนติเมตร 

ระหว่างกล้องกับวัตถุสิ่งกีดขวาง เมื่อทดสอบเดินเข้าหาวัตถุสิ่งกีดขวาง และอุปกรณ์ตรวจจับพบวัตถุสิ่งกีดขวาง

ด้านหน้าแล้ว พบว่า จะส่งเสียงแจ้งเตือนซึ่งจะเป็นเสียงพูด โดยจะส่งเสียงเตือนในลักษณะ เช่น “โปรดระวังเก้าอี้ 

ข้างหน้าค่ะ” หากวัตถุเป็นเก้าอี้ โดยโปรแกรมจะตรวจจับระยะทางของวัตถุทุก ๆ 6 วินาที หากตรวจจับพบวัตถุสิ่งกีด

ขวางอยู่ใกล้พอกับระยะท่ีก าหนด จะท าการส่งเสียงแจ้งเตอืนผ่านทางหูฟังบลูทูธท่ีเชื่อมต่อกับอุปกรณ์ ผลการทดสอบ

การท างานของเสียงไปพร้อมกับการตรวจจับวัตถุ พบวา่ เมื่อตรวจพบวัตถุด้านหนา้ในระยะท่ีก าหนดจะเร่ิมแสดงผลของ

เสียงท่ีบันทึกไว้ เพื่อแจ้งเตือนให้ผู้พิการสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางและค่อยระมัดระวังและรับรู้ว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่

ข้างหนา้ 

 

วิจารณ์และสรุปผล 
แบบจ าลองพื้นฐานของ YOLOv8 สามารถดาวน์ โหลดได้จาก https://github.com/ultralytics/ultralytics  

โดยแบบจ าลองพื้นฐาน เช่น YOLOv8 ที่ฝึกฝนล่วงหน้า ถูกออกแบบเพื่อการตรวจจับวัตถุท่ัวไปในชุดข้อมูลหลากหลาย 

เช่น COCO หรือ ImageNet การออกแบบประกอบด้วยเลเยอร์ส าหรับการจ าแนกประเภท การสร้างกรอบขอบเขต และ

การคาดการณ์ความนา่จะเป็น ท าให้สามารถท่ัวไปกับข้อมูลใหมไ่ด้ดี แตไ่มเ่นน้การตรวจจับวัตถุเฉพาะประเภทใดประเภท

หนึ่ง (Redmon et al., 2018) ส่วนแบบจ าลองใหม่ท่ีได้น าเสนอน้ัน จะถูกปรับแต่งหรือฝึกฝนใหม่เพื่อการตรวจจับวัตถุ

เฉพาะในสภาพแวดล้อมท่ีก าหนด เชน่ วัตถุภายในบ้าน 10 ชนดิ การฝึกฝน การฝึกด้วยข้อมูลท่ีเจาะจงชว่ยให้แบบจ าลอง

มีความเชี่ยวชาญในข้อมูลท่ีใช้ในการฝึกมากขึ้น ซึ่งอาจลดความสามารถในการ Generalize แต่เพิ่มความแม่นย าใน 

การตรวจจับวัตถุท่ีเฉพาะเจาะจง ใช้ชุดข้อมูลท่ีมีความเฉพาะเจาะจง เช่น ภาพวัตถุภายในบ้าน และท าการฝึกฝนใหม่

เพื่อให้แบบจ าลองมีความเชี่ยวชาญในการตรวจจับวัตถุเหล่านั้น มีความแม่นย าสูงขึ้นในการตรวจจับวัตถุภายในบ้าน  

แตอ่าจมคีวามคลาดเคลื่อนสูงในวัตถุที่มลีักษณะคล้ายคลึงกัน 

งานวจิัยนี้ได้น าเสนอระบบสมาร์ทโฮมส าหรับผู้พิการทางสายตา โดยจะเป็นอุปกรณ์ท่ีสามารถพกพาได้ น้ าหนัก

เบา โดยใช้อัลกอริทึม YOLOv8 ซึ่งสามารถน ามาประยุกต์ใช้ได้ดี และเนื่องจากสามารถท างานบนอุปกรณ์ Raspberry Pi  

ท่ีมีข้อจ ากัดท้ังหน่วยประมวลผลและหน่วยความจ าได้ ซึ่งในสภาวะแวดล้อมท่ีมีวัตถุท่ีหลากหลาย อาจส่งผลให้  

การตรวจจับคลาดเคลื่อนได้ ดังนั้นเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของแบบจ าลองให้สามารถใช้ในบ้านได้ดีขึ้น ผู้วิจัยได้ท า 

การฝึก (train) อัลกอริทึม โดยใช้เฉพาะวัตถุพบบ่อยภายในบ้าน จากนั้นจะท าการทดสอบประสิทธิภาพ 2 แบบจ าลอง  
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คือ แบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นมาใหม่กับแบบจ าลองพื้นฐาน โดยท าการทดสอบวัตถุชนิดเดียวกัน จ านวน 100 คร้ัง โดยการ

ทดสอบจะมีวัตถุภายในบ้านท้ังหมด 10 ชนิด โดยการทดสอบจะหาค่า Accuracy ของท้ัง 2 แบบจ าลอง เพื่อน ามาสรุปผล

การทดสอบ เกณฑ์การหาประสิทธิภาพของแบบจ าลองจะใช้ ความแม่นย า (Accuracy) ในการท างานในสภาพแวดล้อม

จริง จากการทดสอบพบว่า แบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นมาใหม่มีความแม่นย าท่ี 96.2% และเมื่อน ามาเปรียบเทียบกับ

แบบจ าลองพื้นฐานจะมีประสิทธิภาพการท างานได้แม่นย ามากกวา่ โดยแบบจ าลองพื้นฐานจะมคีวามแม่นย าท่ี 93.1% จะ

เห็นได้ว่าแบบจ าลองใหม่มีความแม่นย าค่อนข้างสูงและสามารถตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางท่ีอยู่ภายในบ้านได้ ส่วนในบาง

วัตถุท่ีแบบจ าลองใหม่มีความคลาดเคลื่อนสูงกว่าแบบจ าลองพื้นฐานนั้น อาจมีสืบเนื่องมาจากแบบจ าลองพื้นฐานถูก

ฝึกฝนด้วยข้อมูลท่ีหลากหลายมาก โมเดลจึงมีความสามารถในการ Generalize หรือขยายความรู้ไปสู่ข้อมูลใหม่ ๆ ได้

ดีกว่า แต่ในขณะเดียวกัน ก็อาจท าให้โมเดลไม่เชี่ยวชาญในวัตถุประเภทใดประเภทหนึ่งเท่าแบบจ าลองใหม่   

ส่วนแบบจ าลองใหม่นั้น แม้ว่าจะถูกฝึกฝนด้วยข้อมูลท่ีเฉพาะเจาะจง แต่อาจจะขาดความหลากหลายของข้อมูล อาจท า

ให้โมเดลไม่สามารถรับรู้ถึงความแตกต่างของวัตถุในรูปแบบต่าง ๆ ได้ดีพอ เช่น วัตถุมีรูปทรงแปลกตา หรือวัตถุท่ีอยู่ใน

มุมมองท่ีไม่ค่อยพบ การ Labeling ของคลาส การท า annotation อาจมีความคลาดเคลื่อนหรือความไม่แมน่ย าในการระบุ

วัตถุ ซึ่งส่งผลให้การรู้จ าของโมเดลมีความคลาดเคลื่อนสูงในบางคลาส และจากการทดสอบเพิ่มเติม ในกรณีท่ีมีวัตถุอยู่

นอกชุดตัวอยา่ง ยังพบวา่ แบบจ าลองใหมม่คี่าความแมน่ย านอ้ยกวา่แบบจ าลองพื้นฐาน  

แบบจ าลองท่ีสร้างขึ้นใหม่จะสามารถตรวจวัตถุท่ีถูกจัดในหลาย ๆ ด้านหรือในลักษณะท่ีแตกต่างกันได้แม่นย า

มากกว่าแบบจ าลองพื้นฐาน เช่น เมื่อจับเก้าอี้หันไปข้างซ้าย ขวา หรือด้านหลัง จะยังสามารถตรวจจับได้ถูกต้อง  

แตแ่บบจ าลองพื้นฐานจะสามารถตรวจจับได้บางอยา่งเท่านัน้ เช่น ตรวจจับเก้าอี้ได้ในลักษณะเดียว และเป็นแบบจ าลองท่ี

ตรวจจับวัตถุได้ท่ัวไป ซึ่งจะเป็นแบบจ าลองท่ีตรวจจับได้หลากหลาย เชน่ อาหาร คน รถ สัตว ์เป็นตน้ จึงท าให้แบบจ าลอง

ใหม่มีความแม่นย ามากกว่า เพราะก าหนดให้ตรวจจับวัตถุภายในบ้าน ในส่วนของการส่งเสียงแจ้งเตือนด้วยเสียงให้ผู้

พิการทางสายตาได้รับทราบ จากการทดสอบ พบว่า สามารถส่งเสียงแจ้งเตือนได้ตามท่ีต้องการและสามารถท างาน 

อยา่งมปีระสิทธิภาพในสภาพแวดล้อมจริง  

จากการศึกษางานวิจัยเกี่ยวกับการตรวจจับสิ่งกีดขวางด้วยอัลกอริทึม YOLOv5 พบว่าระบบสามารถสร้างแผน

ท่ีน าทางด้วยเสียง โดยใชค้ าสั่งเสียงของผู้พิการทางสายตาเพื่อระบุระยะทางและทิศทางไปยังวัตถุเป้าหมาย (Wang et al., 

2024) ในงานวิจัยนี้ กล้องจะตรวจจับวัตถุขัดขวาง และเซ็นเซอร์คลื่นเสียงจะวัดระยะทางเพื่อส่งเสียงแจ้งเตือนผู้พิการ

เกี่ยวกับอุปสรรคท่ีอยู่ข้างหน้า นอกจากนี้ ยังมีการใช้ YOLOv5s เพื่อตรวจจับป้ายทะเบียนจากยานพาหนะ โดยใช้

แบบจ าลอง YOLOv5 ท้ังหมด 3 แบบ พบว่า YOLOv5m มีประสิทธิภาพสูงสุด แต่เลือกใช้ YOLOv5s เนื่องจากมีความเร็ว

ในการตรวจจับดีกว่า โดยมีความแม่นย าในการตรวจจับป้ายทะเบียนถึง 98.38% และมีการอ่านอักขระด้วย Tesseract 

เพื่ออ่านป้ายทะเบียน (ดุลยณัฐและคณะ, 2566) และยังมีการน าอัลกอริทึม YOLO ในการตรวจจับภาพถ่ายทางอากาศ 

เป็นการเปรียบเทียบท้ัง 3 แบบจ าลอง คือ YOLOv7 RetinaNet และ Fast R-CNN คลาสในการทดลองเป็นสิ่งก่อสร้างและ

พาหนะ จากการทดลองพบว่า YOLOv7 มีค่าความแม่นย าสูงและมีความไว สามารถท างานได้แบบเรียลไทม์ (วรากรและ

คณะ, 2566) ในแตล่ะงานวจิัยมกีารน าอัลกอริทึม YOLO มาประยุกต์ใช้เหมือนกันแตจ่ะแตกต่างกันท่ีการเลือกใช้เวอร์ชัน

และการน าไปใช้ให้เหมาะกับงาน ซึ่งแต่ละเวอร์ชันมีท้ังข้อดีและข้อเสียท่ีแตกต่างกัน อย่างไรก็ตามงานวิจัยในคร้ังนี้แสดง

ให้เห็นถึงความเป็นไปได้ท่ีจะน าอัลกอริทึม YOLO มาประยุกต์ใช้กับ Raspberry Pi เซ็นเซอร์คลื่นเสียงความถี่สูง หูฟังบลู

ทูธ ในการตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางได้ดี โดยข้อดีของอุปกรณ์นี้คือ มีขนาดกะทัดรัด พกพาสะดวก และระบบสามารถ

ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางได้ตามวัตถุประสงค์ ซึ่งงานวิจัยในคร้ังนี้สามารถสร้างอุปกรณ์ท่ีสะดวกในการใช้งาน และ

สามารถช่วยเพิ่มความปลอดภัยในชีวิตประจ าวันของผู้พิการทางสายตาและเป็นอิสระมากขึ้น แต่อาจจะมีข้อจ ากัด

บางส่วน คือ งานวิจัยน้ีไม่ได้ทดสอบกับผู้พิการทางสายตาจริง จึงท าให้ไม่ระบุความพึงพอใจต่อการใช้งานอุปกรณ์ได้  
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อีกท้ังแบบจ าลองจะได้รับการฝึกฝนเฉพาะกับวัตถุภายในบ้าน ประกอบกับอุปกรณ์ท่ีใช้มีขนาดเล็กประสิทธิภาพในการ

ประมวลผลไม่สูงมากนัก หากน าไปใช้ในสภาพแวดล้อมอื่นอาจจะมีประสิทธิภาพท่ีลดลง จึงเหมาะกับการใช้ตรวจจับ 

สิ่งกีดขวางภายในบ้าน ซึ่งอาจใช้เป็นแนวทางในการสร้างอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางในสมาร์ทโฮม เพื่อให้ผู้พิการ

ทางสายตาได้มีคุณภาพชวีติท่ีดขีึน้  
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