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บทคัดย่อ  

ปัจจุบันผู้สูงอายุมีแนวโน้มเพิ่มมากขึ้น และขาดการออกก าลังกาย ท าให้เกิดปัญหา
สุขภาพมากขึ้น เครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ มีความจ าเป็นที่มีประโยชน์ส าหรับผู้สูงอายุ  
ที่ใช้ในการออกก าลังกาย และมีการแจ้งเตือนการล้มที่เกิดขึ้น เนื่องจากเครื่องช่วยเดินส่วน
ใหญ่จะถูกควบคุมด้วยปุ่มควบคุมและไม่มีการแจ้งเตือน ในงานวิจัยนี้ทางผู้จัดท าได้ปรับปรุง
เครื่องช่วยเดินด้วยระบบการตรวจจับใบหน้าและการแจ้งเตือนการล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
ระบบการควบคุมให้เคร่ืองช่วยเดิน เคลื่อนที่ไปด้านหน้า จะใช้ระบบตรวจจับใบหน้าของผู้ใช้ 
งานด้วยกล้องเว็บแคม และประมวลผลภาพด้วยบอร์ดราสเบอรี่พาย ส่งตัวแปรไปที่บอร์ด
ไมโครคอนโทรเลอร ์อารด์ุยโน่ ยูโน่ ท าการควบคุมเคลื่อนที่ไปด้านหน้าแทนการกดปุ่มควบคุม 

ส่วนระบบการแจ้งเตือนแจ้งผ่านแอปพลิเคชันไลน์ จะท าการส่งไปยังผู้ดูแลเมื่อผู้สูงอายุเกิด
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ประสบอุบัติเหตุ จะใช้บอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ โหนดเอ็มซียู รับค่าจากเซนเซอร์ อัลตราโซ
นิควัดระยะทาง รุ่น HC-RS04 เครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุจะมีความเร็วในการเคลื่อนที่
ประมาณ 0.17 - 0.37 เมตรต่อวินาที สามารถปรับระดับความเร็วเพื่อให้ผู้สูงอายุก้าวเดินตาม
ได้เหมาะสม เนื่องด้วยเครื่องช่วยเดินมีการเชื่อมต่อไวไฟ ส าหรับการแจ้งเตือนจึงเหมาะสม
กับการใช้งานในที่มีสัญญาณไวไฟ  

ผลลัพธ์การทดสอบของเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ ด้วยวิธีทดสอบการเลี้ยวของ
เครื่องช่วยเดินสามารถท างานได้ 100% และทดสอบระบบตรวจจับใบหน้ามีความแม่นย าสูง 
การทดสอบสุดท้ายของระบบการแจ้งเตือนการล้มมีความเร็วเฉลี่ย 3.3 วินาที และค่า
เบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.19 สามารถน าไปใช้ประโยชน์ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 
ค าส าคัญ: ระบบตรวจจบัใบหนา้, การแจ้งเตือนการล้ม, เครื่องช่วยเดิน 

 
Abstract 

At present, the number of elderly is increasing day by day which makes 
health problems without exercise. A walking-aided machine for the elderly is a 
useful necessity for the elderly in using exercise with fall notification. Because 
most walking-aided machines are controlled with pressed buttons as well as 
without notification. In this research, we improved a walking-aided machine 
with a face detection system and fall notification through a line application.  
The control system for a walking-aided machine was moved forward by using 
face detection system of the user with a web camera and image processing 
with raspberry pi. It sent parameters to the microcontroller Arduino Uno which 
controls to move forward instead of pressing the button. The notification  
system through line application will send to the caretaker when the elderly 
was an accident. The notification system was used to microcontroller NodeMCU 
which receives data from distant ultrasonic sensor model HC-RS04. A walking-
aided machine for the elderly was speeded in movement of around 0.17 m/s 
to 0.37 m/s that can adjust to speed for the elderly to step properly. Since the 



UDON THANI RAJABHAT UNIVERSITY JOURNAL OF SCIENCES AND TECHNOLOGY 
วารสารวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏอุดรธาน ี                                            

77 

 

Vol.11 Issue.1 (January – April 2023) | ปีที่ 11 ฉบับที่ 1 (มกราคม – เมษายน 2566) 

walker has a Wi-Fi connection for notifications which were suitable for use in 
the presence of a Wi-Fi signal.  

The result of the experiment of a walking-aided machine for the elderly 
with turning test of the walking-aided machine can be made 100%, testing face 
detection system has high accuracy. The final test of the fall notification system 
has a speeding average of 3.3 seconds, and a standard deviation of 0.19 can be 
utilized effectively. 

 
Keywords: Face detection, Fall notification, Walking aided machine 
 
บทน า 

ปัจจุบันประเทศไทยก าลังจะก้าวเข้าสู่สังคมผู้สูงวัยระดับสูงสุด โดยในปี พ.ศ. 2565 
ซึ่งเรียกว่า สังคมผู้สูงอายุอย่างสมบูรณ์ และคาดการณ์ว่าในปี พ.ศ. 2576 จะเข้าสู่การเป็น 

สังคมสูงอายุระดับสุดยอด คือมีสัดส่วนประชากรที่มีอายุ 60 ปีขึ้นไปในอัตราร้อยละ 28 ของ
ประชากรทั้งหมด และในผู้สูงอายุที่มีอายุ 65 ปีขึ้นไปเสี่ยงต่อการหกล้ม 28-35% ส่วนในผู้ที่
มีอายุ 70 ปีขึ้นไปเสี่ยงต่อการหกล้มเพิ่มขึ้นเป็น 32-42% และยังพบว่ามีอัตราการเสียชีวิต
จากการหกล้มสูงเป็นอันดับ 2 รองจากการเสียชีวิตจากอุบัติเหตุบนท้องถนน  (RAMA 

CHANEL, 2561) และยังมีแนวโน้มเพิ่มมากขึ้นซึ่งเกิดจากหลายสาเหตุด้วยกัน ไม่ว่าจะเกิด
จากการเสื่อมสภาพของร่างกายจากการที่มีอายุมากขึ้น ท าให้เกิดอุบัติเหตุที่มาจากการ
สูญเสียความสามารถในการเคลื่อนไหว รวมถึงผลที่ตามมาจากโรคภัยต่าง ๆ ส่วนหนึ่ง คือ
การขาดการออกก าลังกายของผู้สูงอายุ (YUUSOOK, 2562) โดยที่การออกก าลังกายท าให้
ลดโรคจากที่เกิดจากความชรา ท าให้ลดปัจจัยเสี่ยงต่อการเป็นโรคหัวใจ และหลอดเลือดซึ่ง
ผู้สูงอายุควรออกก าลังกายต่อเนื่องเป็นเวลานาน 30 – 40 นาที  

เครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุเป็นอุปกรณ์ที่ช่วยให้ผู้สูงอายุได้ออกก าลังกาย และมี
การช่วยเหลือผู้สูงอายุเมื่อมีการหกล้มได้ทันเวลา ซึ่งงานวิจัยเกี่ยวกับเครื่องช่วยเดินแบบ
อัตโนมัติส าหรับผู้ป่วย (จรัญ คนแรง และ อัญชณา อุประกูล, 2556) ที่ควบคุมด้วยไมโคร 
คอนโทรลเลอร์ จากการศึกษาพบว่า ความเร็วที่ใช้กับเครื่องช่วยเดินร่วมกับผู้ป่วยกล้ามเนื้อ
อ่อนแรงและผู้สูงอายุ โดยใช้อุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมความเร็วมอเตอร์ นั้นเมื่อ



78 UDON THANI RAJABHAT UNIVERSITY JOURNAL OF SCIENCES AND TECHNOLOGY 
วารสารวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏอุดรธาน ี

 

Vol.11 Issue.1 (January – April 2023) | ปีที่ 11 ฉบับที่ 1 (มกราคม – เมษายน 2566) 

ปรับระดับความเร็วของเครื่องเพิ่มขึ้นเวลาที่ใช้ในการเดินสั้นลงและความเร็วที่ใช้ในการเดิน
เร็วเพิ่มขึ้น แต่เนื่องด้วยความเร็วในการเดิน และรวมถึงการเคลื่อนไหวของร่างกายผู้สูงอายุ
นั้นมีส่วนส าคัญ โดยได้ศึกษางานวิจัยของ Miyawaki et al. (2018) ได้น าเสนอการศึกษา
การพัฒนาและประเมินผลเครื่องช่วยเดินไฟฟ้า ซึ่งเป็นการศึกษาเกี่ยวกับท่าทางการเดินใน
การเคลื่อนไหวของผู้สูงอายุที่จะใช้เครื่องช่วยเดินในการออกก าลังกาย โดยใช้อุปกรณ์เครื่อง 
ช่วยเดินไฟฟ้า ที่ออกแบบขึ้นมาร่วมกับกล้องที่มีการวิเคราะห์ท่าทางการเคลื่อนไหว ส าหรับ
การเก็บข้อมูลของข้อต่อท่อนขาส่วนล่างลดลงอย่างละเท่าไหร่เมื่อเปรียบเทียบระหว่างการใช้
อุปกรณ ์และการเดินปกติโดยตัวเคร่ืองมีความสูง 88 เซนติเมตร ประมาณระดับเอวของผู้ใช้ 
งานมีความเร็วของเคร่ืองช่วยเดิน 0.3 เมตรต่อวินาที โดยผู้ทดลองนั้นจะสวมชุดสะท้อนแสง 
เพื่อจับโครงร่างและท่าทางของผู้ท าการทดลอง ซึ่งผลการวิจัยพบว่าเครื่องช่วยเดินนั้นช่วยลด
ภาระของข้อต่อและข้อเท้าที่มีส่วนสัมพันธ์กัน ส่วนในการแจ้งเตือนการล้มของผู้สูงอายุจาก 

(ชัยวุฒิ วุทธิสิทธิ์, 2563) ได้น าเสนออุปกรณ์ตรวจจับการล้มโดยใช้เทคโนโลยีอินเทอร์เน็ต
ของทุกสรรพสิ่ง ที่ติดกับสายรัดเอวของผู้สูงอายุที่มีการจ าแนกการล้ม โดยให้มีการรายงาน
ผ่านเว็บและแจ้งเตือนการล้มผ่านไลน์ แต่เนื่องจากเคร่ืองช่วยเดินส่วนใหญ่จะถูกควบคุมด้วย
ปุ่มควบคุม งานวิจัยนี้ได้ท าการศึกษาการควบคุมด้วยการตรวจจับใบหน้าที่จะน ามาใช้แทน
การควบคุมด้วยปุ่มกด Kumar et al. (2020) ได้น าเสนอการตรวจจับใบหน้า โดยใช้ภาพสี 
ภาพสีเทา และภาพขาวด า ที่มีการท าเทรชโฮลด์ ท าให้พบว่าการใช้ภาพขาวด าเมื่อน ามาช่วย
ในการตรวจจับใบหน้าจะจ าแนกหรือวิเคราะห์ข้อมูลได้ดีกว่าการใช้ภาพสีหรือภาพต้นฉบับ  

จากการศึกษางานวิจัยของเครื่องช่วยเดินให้แก่ผู้สูงอายุ โดยในงานวิจัยนี้ได้ท าการ
ออกแบบให้ได้ตามวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาต้นแบบเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุที่จะ
ช่วยเหลือในเรื่องการเดินส าหรับผู้สูงอายุ และช่วยให้ผู้สูงอายุมีการมีความปลอดภัยในการ
ด าเนินชีวิตประจ าวัน โดยส่วนทั้งหมดของงานวิจัยได้ประกอบด้วยขั้นตอนดังนี้ 
 
วิธีด าเนินการวิจัย  

ในงานวิจัยนี้มีแนวคิดการด าเนินงานวิจัยของเครื่องช่วยเดินด้วยวิธีการตรวจจับ
ใบหน้าและระบบแจ้งเตือนการล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ส าหรับผู้สูงอายุ โดยมีการใช้เครื่องมือ
และอุปกรณ์ของระบบทั้งหมดที่ใช้ในการด าเนินงานวิจัยดังนี้  
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เครื่องมือและอุปกรณ์  
การออกแบบการใช้เคร่ืองมือและอุปกรณ์ (รูปที่ 1) คือการเขียนวงจรไฟฟ้า ซึ่งเป็น

การออกแบบโดยใช้อุปกรณ์จ าลองอาจจะไม่เหมือนอุปกรณ์จริง เช่นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
(หมายเลข 3) เพื่อเป็นแนวทางส าหรับการออกแบบวงจรไฟฟ้า โดยวงจรไฟฟ้าที่ออกแบบ
ของเครื่องมือและอุปกรณ์จะประกอบด้วย 1) ระบบขับเคลื่อน 2) ระบบตรวจจับใบหน้า 
และ 3) ระบบแจ้งเตือนผ่านไลน์ โดยจะมีเครื่องมือและอุปกรณ์ดังนี้ 

 

 

 
 

รูปที่ 1 ภาพรวมการออกแบบระบบงานวิจัยของเคร่ืองช่วยเดินส าหรับผู้สงูอายุ 
 

หมายเลข 1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ อาร์ดุยโน่ ยูโน (Arduino UNO) ใช้ส าหรับ
การประมวลผลควบคุมการท างานของระบบเครื่องช่วยเดิน  

หมายเลข 2 บอร์ดไดรฟ์ รุ่น L298N ท าหน้าที่จ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับมอเตอร์โดย
จะใช้ขับมอเตอร์ได้ 2 ตัว และสามารถจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงได้ 2 แอมป์ 
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หมายเลข 3 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาด 12 โวลท์ มีความเร็วรอบ 100 รอบ 
ต่อนาที 

หมายเลข 4 สวิทช์กดติดปล่อยดับ ท าหน้าที่ในการควบคุมการเลี้ยวซ้ายและขวา 
หมายเลข 5 บอร์ดราสเบอร่ีพาย (Raspberry Pi) รุ่น 4B ท าหน้าที่ประมวลผลภาพ

ใช้ส าหรับตรวจจับใบหน้า 
หมายเลข 6 กล้องเว็บแคม รุ่น C905 Logitech  
หมายเลข 7 เซนเซอร์ อัลตร้าโซนิค รุ่น HC-RS04 ส าหรับการตรวจวัดระยะทาง 
หมายเลข 8 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ โหนดเอ็มซียู (NodeMCU)  
หมายเลข 9 ระบบแจ้งเตือนผ่านไลน์ 
วิธีการวิจัย 
การออกแบบการใช้เครื่องมือและอุปกรณ์ จากการเขียนวงจรไฟฟ้า (รูปที่ 1)  

การออกแบบโครงสร้างของเครื่องช่วยเดินด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้าและระบบแจ้งเตือน 
การล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ส าหรับผู้สูงอายุ เพื่อให้บรรลุตามวัตถุประสงค์ในงานวิจัย  
ซึ่งประกอบด้วย 1) การออกแบบโครงสร้างเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ 2) การประกอบ
เครื่องมือ 3) อุปกรณ์เครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ 4) การออกแบบโปรแกรมการเดินด้วย
วิธีการตรวจจับใบหน้าของเครื่องช่วยเดิน 5) การออกแบบโปรแกรมควบคุมการเลี้ยวของ
เครื่องช่วยเดิน และ 6) การออกแบบระบบแจ้งเตือนการล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ โดย
สามารถอธิบายตามล าดับได้ดังนี้  
 การออกแบบโครงสร้างเคร่ืองช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ 

แนวคิดการออกแบบของงานวิจัยนี้ โดยมุ่งเน้นที่ เครื่องมือ อุปกรณ์สามารถหาได้
ราคาไม่สูง และ สามารถน ามาประยุกต์ใช้งานให้เกิดประโยชน์ตามวัตถุประสงค์ ซึ่งขอบเขต
ของงานวิจัยนี้ใช้ส าหรับผู้สูงอายุที่สามารถช่วยเหลือตัวเองได้ และอาจจะไม่ต้องใช้แรง
กระท าต่อเคร่ืองมาก โดยเป็นการจับตัวเคร่ืองช่วยเดินเพื่อออกก าลังกายก้าวเดินตาม โดยได้
มีการศึกษา จากงานวิจัยของ (Miyawaki et al., 2018) ได้ท าการออกแบบภาพ 3 มิติ และ
แสดงอุปกรณ์ด้วยแบบภาพ 2 มิติ (รูปที่ 2 และ 3) มีรายละเอียดดังนี้ 
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รูปที่ 2 โครงสร้างเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายทุี่ออกแบบด้วยโปรแกรม 3 มิติ 
 

            

รูปที่ 3 โครงสร้างเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายพุร้อมแสดงอุปกรณ์ด้วยโปรแกรม 2 มิติ 
 

หมายเลข 1 โครงของเคร่ืองช่วยเดินที่ประกอบมาจากท่อพีวีซีขนาด 1 นิ้ว ตัวโครง
สูง 1 เมตร และจากพื้นสูง 0.93 เมตร (ไม่รวมล้อ) กว้าง 0.74 เมตร ยาว 0.80 เมตร 

หมายเลข 2 ล้อขนาด 6 นิ้ว ส าหรับการขับเคลื่อน ที่ประกอบเข้ากับมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรง 12 โวลท์ 

หมายเลข 3 ล้อหลังหมุนอิสระ 360 องศา 
หมายเลข 4 กล่องรวมวงจร กว้าง 8 นิ้ว ยาว 8 นิ้ว และสูง 5.5 นิ้ว  
หมายเลข 5 กล้องเว็บแคม รุ่น C905 Logitech  
หมายเลข 6 เซนเซอร์อัลตร้าโซนิค รุ่น HC-RS04 
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การประกอบเครื่องมือและอุปกรณ์เครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอาย ุ
งานวิจัยนี้ท าการศึกษาการออกแบบเครื่องช่วยเดิน (รูปที่ 2 และ 3) โดยได้ท าการ

ประกอบเครื่องช่วยเดินของผู้สูงอายุด้วยการใช้อุปกรณ์จริงที่จะน าไปใช้ในงานวิจัยให้เกิด
ประโยชน์ในการใช้งานของเครื่องช่วยเดินด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้าและระบบแจ้งเตือนการ
ล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ส าหรับผู้สูงอายุ (รูปที่ 4) มีรายละเอียดดังนี้ 

หมายเลข 1 คือการประกอบกล่องวงวจรวมที่มีอุปกรณ์ได้แก่ บอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ 
อาร์ดุยโน่ ยูเอ็นโอ (Arduino UNO) บอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ โหนดเอ็มซียู (NodeMCU) 
และแบตเตอรี ่12 โวลท์ 

หมายเลข 2 คือการติดตั้งกล้องเว็บแคม รุ่น C905 Logitech และจอทัสกรีน 
ขนาด 3.5 นิ้ว ใช้งานส าหรับการแสดงภาพจากการประมวลผลภาพของบอร์ดราสเบอรี่พาย 
(Raspberry Pi) รุ่น 4B  

หมายเลข 3 คือการติดตั้งสวิทช์กดติดปล่อยดับส าหรับเลี้ยวซ้ายและลดความเร็ว 
หมายเลข 4 คือการติดตั้งสวิทช์กดติดปล่อยดับส าหรับเลี้ยวขวาและเพิ่มความเร็ว 
หมายเลข 5 โครงสร้างของเคร่ืองช่วยเดินที่ประกอบเสร็จซึ่งยังไม่ได้ติดตั้งอุปกรณ์ 
หมายเลข 6 การติดตั้งเซนเซอร์อัลตร้าโซนิค และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
หมายเลข 7 โครงสร้างของเคร่ืองช่วยเดินที่ประกอบเสร็จพร้อมอุปกรณ์ 
 

 
 

รูปที่ 4 การประกอบเครื่องมือและอุปกรณ์ของเคร่ืองช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ 
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การออกแบบโปรแกรมการเดินด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้าของเครื่องช่วยเดิน 
การออกแบบโปรแกรมควบคุมการเดินด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้าของเครื่องช่วย

เดินส าหรับผู้สูงอายุ ได้ท าการออกแบบโดยแสดงเป็นแผนภาพ (รูปที่ 5) ซึ่งอธิบายได้ว่าเมื่อมี
การตรวจจับใบหน้า ด้วยกล้องเว็บแคมแล้วส่งให้บอร์ดราสเบอร่ีพาย (Raspberry Pi) รุ่น 4B 
(Raspberry Pi, 2018) ท าการประมวลผลภาพในการตรวจจับใบหน้า ที่เรียกว่า Viola Jones 
Face Detyection Algorithm คือเทคนิคการตรวจจับขอบเขตลักษณะเด่นใบหน้าพื้นฐาน 

เช่น ตา จมูก และปาก สามารถตรวจหาใบหน้าคนทั่วไปและสามารถใช้งานลักษณะแบบ
เวลาจริง (Real Time) (Dang & Sharma, 2017) ถ้าการใช้งานตรวจเจอใบหน้า โปรแกรม
ก็จะท าการจับเวลา ถ้าเวลามากกว่า 5 วินาที บอร์ดราสเบอรี่พายก็จะท าการส่งข้อมูลระหว่าง
บอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino Uno ตัวเครื่องช่วยเดินก็จะท าการเคลื่อนที่ไปด้านหน้า 
และเมื่อยังไม่ถึง 5 วินาที ตัวเครื่องช่วยเดินก็จะไม่ท าการเคลื่อนที่ ในท านองเดียวกันถ้า
ใบหน้าของผู้ใช้งานได้ออกจากโปรแกรม ในกรณีก้มหน้า หรือหันใบหน้าไปทางซ้ายหรือขวา
ใบหน้าจะไม่ได้มองกล้อง หรือผู้ใช้งานไม่ได้อยู่ที่เครื่องช่วยเดิน โดยสามารถดูที่จอแสดงผล
บอร์ดราสเบอรี่พายจะไม่แสดงกรอบสี่เหลี่ยมที่ใบหน้า ตัวเครื่องช่วยเดินก็จะหยุดท างาน
เช่นเดียวกัน ซึ่งสามารถป้องกันการล้มแก่ผู้ใช้งานซึ่งเครื่องทั่วไป (Miyawaki et al., 2018) 
ท าการกดสวิทช์ให้ตัวเครื่องช่วยเดินท าการเคลื่อนที่ตลอดเวลาอาจท าให้ผู้สูงอายุเกิดการ 
หกล้มได้ โดยที่เคร่ืองช่วยเดินจะเคลื่อนที่ไปด้านหน้าด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้า ซึ่งการตรวจ 
จับใบหน้าจะใช้บอร์ดราสเบอรี่พายที่เป็นเหมือนคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กโดยจะท าการติดตั้ง
ไลบรารี่ OpenCV จะท าหน้าที่ตรวจหาใบหน้าที่รับภาพมาจากกล้องเว็บแคม และท าการ
สร้างกรอบสี่เหลี่ยมจากการโปรแกรมภาพที่เป็นเฟรมในรูปแบบวีดีโอ (Wazwaz et al., 
2018) จะมีการประมวลผลและในกรณีที่ผู้ใช้งานต้องการเลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวาจะมีปุ่มบังคับ
เลี้ยวโดยการกดปุ่มสีเหลืองด้านซ้ายมือก็จะท าการเลี้ยวทางด้านซ้าย และเมื่อต้องการเลี้ยว
ด้านขวาก็ท าการกดสวิทช์สีด า โดยตัวเครื่องจะมีปุ่มสีแดงสามารถกดให้ตัวโครงรถหยุด และ
สามารถเพิ่มและลดความเร็วได้ตามต้องการโดยการกดปุ่มลดและเพิ่มด้านซ้ายมือและขวามือ 

(รูปที่ 6) การท างานดังกล่าวนี้จะถูกควบคุมด้วยบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino UNO 

ซึ่งท าการควบคุมมอเตอร์ที่ติดล้อด้านล่างทั้ง 2 ตัว (รูปที่ 7 (1)) การท างานนั้นจะมีบอร์ดไดร์ 
L298N (TAWUN ALL ELECTRONIC, 2560) คือวงจร H-Bridge ใช้ในการจ่ายกระแสไฟฟ้า
เข้ามอเตอร์ตามขั้วที่ก าหนดด้วยลอจิกเพื่อควบคุมทิศทาง ส่วนความเร็วของมอเตอร์นั้นจะถูก
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ควบคุมด้วยสัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) (ElectronicsTutorials, 2564) 
เพราะฉะนั้นกระแสไฟฟ้าจากวงจร H-Bridge จะท าการจ่ายไปยังมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงให้
ขับเครื่องช่วยเดินที่จะควบคุมการเลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา และเดินหน้า โดยการท างานทั้งหมด
จะต้องอยู่ในโหมดตรวจพบใบหน้าของผู้ใช้งาน 

 

 
 

รูปที่ 5 แผนภาพการท างานของเครื่องช่วยเดินส าหรับผูสู้งอายดุ้วยวิธีการตรวจจับใบหน้า 
 

การออกแบบระบบแจ้งเตือนการล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
ในงานวิจัยนี้ได้ท าการออกแบบแจ้งเตือนการล้มผ่านแอปพลิเคชันไลน์ โดยแสดง

แผนภาพการท างาน (รูปที่ 6) ที่จะอธิบายได้ดังนี้ เมื่ออุปกรณ์อัลตร้าโซนิค เซนเซอร์ รุ่น 

HC-RS04 (Apkan et al., 2019) จะท าหน้าที่ตรวจวัดระยะห่างระหว่างพื้นกับฐานโครง
เครื่องช่วยเดิน โดยเซนเซอร์รุ่นนี้ใช้วิธีในการติดต่อสื่อสารกับไมโครคอนโทรลเลอร์ โหนด 
เอ็มซียู (Node MCU) ซึ่งจะใช้สาย 2 เส้น คือ Trig ส าหรับส่งสัญญาณ และ Echo ส าหรับ
รับสัญญาณกลับมา เมื่อสัญญาณการตรวจวัดระยะห่างของเซนเซอร์อยู่ในเกณฑ์การแจ้งเตือน
ก็จะส่งเข้าไลน์ผู้ดูแล โดยมีข้อความตัวอย่าง (รูปที่ 8)  
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รูปที่ 6 แผนภาพการท างานของเคร่ืองช่วยเดินด้วยระบบควบคมุการเลี้ยวและการแจ้งเตือน 
 

 
 

รูปที่ 7 การติดตั้งอุปกรณ์ของเคร่ืองช่วยเดิน (1) มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  
(2) เซนเซอร์อัลตร้าโซนิค รุ่น HC-RS04 
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รูปที่ 8 การแจ้งเตือนผ่านไลน์ของเคร่ืองช่วยเดินส าหรับผู้สงูอายุ 
 
ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

จากการทดลองเครื่องช่วยเดินด้วยวิธีการตรวจจับใบหน้าและระบบแจ้งเตือนการล้ม
ผ่านแอปพลิเคชันไลน์ส าหรับผู้สูงอายุ ผลการทดลองงานวิจัยโดยเป็นการท าทดสอบ
ประสิทธิภาพเพื่อตรวจสอบว่างานวิจัยนี้เป็นไปตามวัตถุประสงค์และเป็นการทดสอบ
ประสิทธิภาพของงานวิจัยโดยมีผลการทดสอบ ได้แก่ การทดสอบการความเร็วการเคลื่อนที่
ของเครื่องช่วยเดิน ทดสอบระบบเครื่องช่วยเดินของผู้สูงอายุ ตามขั้นตอนดังนี้ 

การทดสอบความเร็วการเคลื่อนที่ของตัวเครื่องช่วยเดิน 
การทดสอบหาความเร็วของตัวเครื่องช่วยเดินโดยการปรับสัญญาณ PWM ซึ่งเป็น

การก าหนดความเร็วมอเตอร์เป็น 3 ระดับได้แก่ 50% 65% และ 75% จากระยะทาง 1 เมตร 
ซึ่งการทดลองดังกล่าว ผู้ใช้งานจะท าการจับที่ตัวจับเครื่องช่วยเดิน จะไม่มีการรับน้ าหนักผู้ใช้
ส่งมาที่ตัวเครื่องช่วยเดิน โดยจะใช้ความเร็วพื้นฐานให้ได้ 0.3 เมตรต่อวินาที (Miyawaki et 
al., 2018) และได้มีการทดลองการจับเวลาเพื่อตรวจสอบความเร็วของแต่ล าดับเพื่อน ามา
ค านวณหาความเร็วในการเคลื่อนที่ของเคร่ืองช่วยเดินให้เหมาะสม โดยสามารถค านวณหาได้
จาก       เพื่อหาค่าความเร็วของตัวเครื่องช่วยเดิน (รูปที่ 9) โดยท าการทดสอบการ
เคลื่อนที่ความเร็วของทั้ง 3 ล าดับมีผลการทดลองต่างกันอย่างไร เนื่องจากใช้ความเร็วของ
สัญญาณ PWM ต่างกัน และในการทดลองค่า PWM (75%) จะได้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
0.37 เมตรต่อวินาที ซึ่งเป็นค่าที่ใกล้เคียงที่ใช้ในการทดสอบเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูงอายุ
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ด้วยความเร็วพื้นฐาน 0.3 เมตรต่อวินาที และมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.1 ท าให้ได้ค่าที่
สามารถน าไปใช้ประโยชน์ เนื่องจากค่าที่ได้มีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานที่น้อยกว่า PWM (50%) 
และ PWM (60%) 

 
 

รูปที่ 9 กราฟแสดงการทดสอบการแจ้งเตือนการล้มส่งไปทีไ่ลนแ์อปพลิเคชัน 
 

การทดสอบระบบเครื่องช่วยเดินผู้สูงอายุ 
การทดสอบระบบเครื่องช่วยเดิน จะมีการทดสอบ 3 วิธี คือทดสอบการเลี้ยวของ

เครื่องช่วยเดิน ทดสอบระบบตรวจจับใบหน้า และทดสอบระบบการแจ้งเตือน ซึ่งผลทดสอบ
การเลี้ยวของเครื่องช่วยเดินเป็นการทดสอบหาความเสถียรของเครื่องช่วยเดินในการเปลี่ยน
ทิศทางหรือไปยังเส้นทางใหม่โดยท าการทดสอบการเลี้ยวซ้ายและเลี้ยวขวาเป็นจ านวน  10 
คร้ัง ด้วยการกดปุ่ม สีเหลือง และสีด า  

การทดสอบระบบตรวจจับใบหน้า ในการทดสอบการตรวจจับใบหน้าด้วยกล้องเว็บ
แคม ถ้าหากตรวจจับใบหน้าของผู้ทดสอบพบแล้วเครื่องช่วยเดินจะเกิดการเคลื่อนที่ไป
ด้านหน้าตามวัตถุประสงค์หรือไม่ ผลการทดสอบการตรวจสอบใบหน้าของผู้ทดสอบทั้งหมด 

5 คน โดยมีการทดสอบแต่ละคนจ านวนคนละ 4 ครั้ง (ตารางที่ 1) และผลทดสอบการเลี้ยว
ของเครื่องช่วยเดินเป็นการทดสอบหาความเสถียรของเคร่ืองช่วยเดินในการเปลี่ยนทิศทางหรือ
ไปยังเส้นทางใหม่โดยท าการทดสอบการเลี้ยวซ้ายและเลี้ยวขวาเป็นจ านวน 10 ครั้งด้วยการ
กดปุ่ม สีเหลือง และสีด า (ตารางที่ 2) ส่วนสุดท้ายท าการทดสอบระบบการแจ้งเตือนว่าผล

5.5 5.9 5.5 
5.633333333 

0.177514793 

3.3 3.5 3.8 
3.533333333 

0.283018868 

2.6 2.7 2.8 2.7 
0.37037037 

สัญ
ญ
าณ

 P
W

M
 

เวลา (วินาที) 

ทดสอบความเร็ว (เมตร/วินาที

PWM(50%) PWM(60%) PWM(75%)
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การทดสอบส่งการแจ้งเตือนการล้มไปยังแอปพลิเคชันไลน์ โดยระบบจะท างานเมื่อเครื่องช่วย
เดินเกิดการล้มแล้วเซนเซอร์ตรวจจับระยะทางได้มากกว่า 20 เซนติเมตรจากพื้นดินถึงอัลตร้า
โซนิค เซนเซอร์ รุ่น HC-RS04 ติดต่อสื่อสารกับไมโครคอนโทรลเลอร์ โหนดเอ็มซียู (Node 
MCU) จึงจะท าการส่งการแจ้งเตือนไปยังไลน์โทรศัพท์ของผู้ดูแล ซึ่งจะมีการทดสอบการแจ้ง
เตือนทั้งหมด 10 คร้ัง โดยแต่ละคร้ังใช้เวลาเท่าไรที่จะแจ้งเตือนผ่านไลน์ (รูปที่ 10) 
 

ตารางที่ 1 ทดสอบระบบตรวจจับใบหน้าของเคร่ืองช่วยเดิน 

ผู้ทดสอบ คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 คร้ังท่ี 3 คร้ังท่ี 4 

1     
2     
3     
4     
5     

หมายเหตุ:   หมายถึงการตรวจพบใบหน้า   หมายถึงการตรวจไม่พบใบหน้า 
 
ตารางที่ 2 ทดสอบการเลี้ยวของเคร่ืองช่วยเดิน 

จ านวนคร้ังท่ีทดสอบ ปุ่มเลี้ยวซ้าย ปุ่มเลี้ยวขวา 

1   
2   
3   
4   
5   
6   
7   
8   
9   
10   

หมายเหตุ:   หมายถึงตัวเคร่ืองสามารถเลี้ยวได้   หมายถึงตัวเคร่ืองไม่สามารถเลี้ยวได้ 
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รูปที่ 10 กราฟแสดงการทดสอบการแจ้งเตือนการล้มสง่ไปที่ไลน์แอปพลิเคชัน 
 
อภิปรายผลการวิจัย 

 จากผลการวิจัยของเครื่องช่วยเดินและระบบตรวจจับใบหน้าพร้อมการแจ้งเตือน
ผ่านไลน์แอปพลิเคชัน เพื่อการทดสอบประสิทธิภาพการท างานได้มีการอภิปรายดังนี้ 
 จากการทดสอบความเร็วเคลื่อนที่ของตัวเครื่องช่วยเดิน โดยการปรับสัญญาณ PWM 

ซึ่งเป็นการก าหนดความเร็วมอเตอร์เป็น 3 ระดับได้แก่ 50% 65% และ 75% จากระยะทาง 
1 เมตร (รูปที่ 9) ที่ความเร็ว PWM (75%) มีความเร็วที่ใกล้เคียง 0.3 เมตรต่อวินาที ซึ่งเป็น
พื้นฐานในการน าไปใช้ประโยชน์ส าหรับการเคลื่อนที่ส าหรับผู้สูงอายุ  (Miyawaki et al., 
2018) และสามารถลดและพิ่มความเร็วในการเคลื่อนที่ 0.17 - 0.37 เมตรต่อวินาที ส าหรับ
ผู้สูงอายุของแต่ละวัยอย่างเหมาะสม (สุกัลยา อมตฉายาสุคนธ์ และคณะ, 2554) 

จากการทดสอบระบบเครื่องช่วยเดินของผู้สูงอายุ โดยท าการทดสอบควบคุมให้
เครื่องช่วยเดินเคลื่อนที่ไปข้างหน้าด้วยการตรวจจับใบหน้า (ตารางที่ 1) จากผลการทดสอบ
การตรวจหาใบหน้าของผู้ทดสอบทั้งหมด 5 คน โดยมีการทดสอบแต่ละคนจ านวนคนละ 4 
คร้ัง ผลลัพธ์ที่ได้ไม่เกิดการผิดพลาด เป็นไปตามวัตถุประสงค์ที่สามารถควบคุมการเคลื่อนที่
ของเคร่ืองช่วยเดินเมื่อตรวจพบใบหน้า และการทดสอบควบคุมการเลี้ยวโดยการกดปุ่มเลี้ยว
ซ้าย และเลี้ยวขวาอย่างละ 10 คร้ัง (ตารางที่ 2) ผลลัพธ์ที่ได้เป็นไปตามวัตถุประสงค์โดยไมม่ี
การผิดพลาดเกิดขึ้นจากการควบคุมทั้งการเลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวา ท าให้เกิดประโยชน์ที่จะ
น าไปใช้ในการเคลื่อนที่เปลี่ยนเส้นทาง ส่วนการทดสอบการแจ้งเตือนการล้ม ซึ่งจะมีการ
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ทดสอบการแจ้งเตือนทั้งหมด 10 ครั้ง (รูปที่ 10) ผลลัพธ์กราฟแสดงค่าเฉลี่ยเท่ากับ 3.3 
วินาที และค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากับ 0.19 ซึ่งค่าที่ได้จะอยู่เกาะกลุ่มไม่กระจายตัวมากไป
ที่มีการแสดงความสัมพันธ์แบบเส้นตรงโดยสามารถน าไปใช้ประโยชน์ได้ดี 
 
สรุปผลการวิจัย  
 งานวิจัยนี้มีประสบความส าเร็จในการออกแบบและสร้างเครื่องช่วยเดินส าหรับผู้สูง 
อายุด้วยการตรวจจับใบหน้าและระบบแจ้งเตือนการล้มส่งผ่านไลน์แอปพิลเคชันไลน์ โดยได้มี
การทดสอบความเร็วในการเคลื่อนที่ของเครื่องช่วยเดินที่ให้สัมพันธ์กับความเร็วพื้นฐาน 0.3 
เมตรต่อวินาทีส าหรับผู้สูงอายุใช้ในการก้าวเดิน และทดสอบระบบเครื่องช่วยเดินที่ประกอบด้วย
การทดสอบการตรวจจับใบหน้า การบังคับเลี้ยวด้วยปุ่ม และการแจ้งเตือนการล้ม โดยผลการ
ทดสอบเป็นไปตามวัตถุประสงค์ที่เกิดประโยชน์ และสามารถป้องกันการเกิดอุบัติเหตุได้ทั้ง
การตรวจจับใบหน้าที่ไม่ต้องกดปุ่มให้เครื่องช่วยเดินท างานตลอด และในงานวิจัยนี้มีการแจ้ง
เตือนการล้มไปยังไลน์ผู้ดูแลที่มีค่าเฉลี่ย 3.3 วินาที และค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน 0.19  
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