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วีลเเชรอั์จฉรยิะ 
iWheelchair 

  
 ผู้จัดทําโครงงาน : นายสุรศักดิ์ ฉัตรเเกว้ ,นายธนภัทร อินทิ , นางสาวปุณยณัชฐ์ อยู่เกษ 

ที่ปรึกษาโครงงาน : นายจรัสเดช ชชัวาลย์ ,นางสาววันดี โค้ไพบูลย์ 

บทคัดย่อ  
โครงงานเร่ืองวีลเเชร์อัจฉริยะ มีวัตถุประสงค์1)เพื่อออกแบบและสร้างวีลเเชร์อัจฉริยะ

เพื่อช่วยเหลือผู้ท่ีมีข้อจํากัดทางด้านการเคล่ือนไหวร่างกายท่ีไม่สามารถเคล่ือนท่ีได้ เเละผู้ป่วย
โรคกล้ามเนื้ออ่อนเเรงALS 2) เพื่อทดสอบและประเมินประสิทธิภาพของวีลเเชร์อัจฉริยะ และ    
3) เพื่อประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานตอ่วีลเเชร์อัจฉริยะ โดยดําเนินการ ดังนี้ 1) ออกแบบ
และสร้างวีลเเชร์อัจฉริยะ โดยออกแบบการสร้างโครงร่างระบบสําหรับท้ังฮาร์ดแวร์และ
ซอฟต์แวร์ ซึ่งรวมถึงการเชื่อมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์เข้ากับเซน็เซอร์และมอเตอร์ รวมถึงการ
กําหนดฟังก์ชันการทํางานของซอฟต์แวร์ เช่น การควบคุมการเคล่ือนไหว การตรวจจับสิ่งกีด
ขวาง และการรับรู้สถานการณ์เพื่อความปลอดภัย เเละสร้างต้นเเบบโดยประกอบวงจรควบคุม
และติดต้ังเซนเซอร์ตามตําแหน่งท่ีเหมาะสม เขียนโปรแกรม AI เพื่อช่วยในการตัดสินใจและเพิ่ม
ความสามารถในการควบคุมวีลแชร์ให้แม่นยําขึ้น ออกแบบโครงสร้างตัววีลแชร์ท่ีมีความแข็งแรง 
น้าหนกัเบา และใช้งานได้สะดวก 2) ทดสอบและประเมินประสิทธิภาพของวีลเเชร์อัจฉริยะโดย
ประเมินประสิทธิภาพจากผู้ทดสอบท้ังหมด 10 คน ทดสอบคนละ 10 คร้ัง ต่อ 1โหมดการใช้งาน 
3)ประเมินความพึงพอใจ ของผู้ใช้งานต่อวีลเเชร์อัจฉริยะโดยนําวีลเเชร์อัจฉริยะไปทดลองกับคน
ท้ังหมด10คน แล้วให้ประเมินความพึงพอใจ จากนัน้นําข้อมูลท่ีได้จากการเก็บรวบรวมข้อมูลมา
วิเคราะห์ค่าร้อยละ ค่าเฉล่ียเเละส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน     
 การศึกษา พบว่า 1) สามารถออกแบบและสร้างวีลเเชร์อัจฉริยะให้สามารถควบคุมได้
ท้ังหมด 3 รูปเเบบ ได้แก่ (1) การควบคุมด้วยจอยสต๊ิกสําหรับผู้ท่ียังมีกําลังเเขนในการควบคุม (2) 
การควบคุมด้วยเสียงรองรับผู้ท่ีไม่สามารถใช้แขน มือ หรือไม่สามารถบังคับด้วยจอยสต๊ิกได้ เเละ 
(3) การควบคุมด้วยสายตาโดยการกะพริบตารองรับผู้ใช้งานท่ีกล้ามเนื้ออ่อนเเรงท่ีอาการรุนเเรง
ท่ีสุดท่ีไม่สามารถใช้แขน มือ หรือ ไม่มีเสียง  ผู้ใช้งานสามารถเลือกโหมดการเคล่ือนท่ีได้ตาม
สภาพร่างกายเเละความสะดวกในการใช้งานวีลเเชร์ นอกจากนี้ยังมีระบบความปลอดภัย
ของ  iWheelchair  ได้เเก่  (1) การตรวจจับสิ่งกีดขวาง เม่ือพบเจอสิ่งกีดขวางจะเเจ้งเตือนเเละ
หยุด  (2) ระบบเเจ้งเตือน เม่ือวีลเเชร์เกิดการเอียงผิดปกติจะมีการแจ้งเตือน   (3) ระบบติดตามตํา
เเหน่ง เพื่อเพิ่มความปลอดภัยให้เเก่ผู้ใช้งาน  ด้านความสะดวก วีลเเชร์สามารถพับเก็บเพื่อเพิ่ม
ความสะดวกสบายในการพกพาไปในสถานท่ีตา่ง ๆ 2)วีลเเชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพในภาพรวม
ในระดับดี (ค่าเฉล่ียร้อยละ 81.40)  และ 3) ผู้ใช้งานมีความ พึงพอใจต่อวีลเเชร์อัจฉริยะท่ีพัฒนา
ในภาพรวมระดับมากท่ีสุด (mean = 4.80,S.D.=0.50)  

 
 
 
 
 
 
ค าส าคัญ :วีลแชร์อัจฉริยะ, ผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อนแรง ALS, ผู้ท่ีมีข้อจํากัดทางการเคล่ือนไหว
ร่างกาย 

รหัส : M4000 
(ครูจะเปน็ผู้กําหนดให้ภายหลัง) 
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Abstract 
 

The objectives of this project were: 1)to design and develop an iWheelchair to 
assist individuals with mobility impairments who are unable to move independently, 
including patients with Amyotrophic Lateral Sclerosis (ALS); 2)to test and evaluate the 
performance efficiency of the iWheelchair; and 3)to evaluate user satisfaction with the 
iWheelchair. 

The project was conducted as follows: 1)The iWheelchair was designed and 
developed by creating a system framework for both hardware and software. This 
included connecting a microcontroller with sensors and motors, and defining software 
functions such as motion control, obstacle detection, and situational awareness for 
safety. A prototype was constructed by assembling the control circuits and installing 
sensors in appropriate positions. Artificial Intelligence (AI) programming was 
implemented to support decision-making and enhance the accuracy of iWheelchair 
control. In addition, the wheelchair structure was designed to be strong, lightweight, 
and convenient for use. 2)The performance of the iWheelchair was tested and 
evaluated by 10 participants. Each participant performed 10 trials for each operating 
mode. 3)User satisfaction was evaluated by allowing 10 participants to use the 
iWheelchair and complete a satisfaction assessment. The collected data were analyzed 
using percentage, mean, and standard deviation. 

The results of the study showed that: 1)The iWheelchair could be successfully 
designed and developed with three control modes:(1) joystick control for users who 
still have sufficient arm strength,(2) voice control for users who cannot use their arms 
or hands or are unable to operate a joystick, and (3) eye-blink control for users with 
severe muscle weakness who cannot use their arms or hands and are unable to speak. 
Users were able to select the control mode according to their physical condition and 
convenience. In addition, the iWheelchair was equipped with safety systems, 
including: (1) an obstacle detection system that alerts the user and automatically 
stops the wheelchair when an obstacle is detected, (2) a warning system that notifies 
the user when abnormal tilting occurs, and (3) a location tracking system to enhance 
user safety. For convenience, the iWheelchair can be folded to facilitate 
transportation to various locations. 2)The overall performance efficiency of the 
iWheelchair was at a good level, with an average percentage score of 81.40%. 3)Users 
reported the highest level of overall satisfaction with the developed iWheelchair 
(mean = 4.80, S.D. = 0.50). 

 
 
 
Keywords: iWheelchair, patients with Amyotrophic Lateral Sclerosis (ALS), individuals 
with mobility impairments 
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นวัตกรรมทีพั่ฒนา 
วีลแชร์อัจฉริยะ (iWheelchair) สร้างข้ึนเพื่อช่วยเหลือผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อนเเรง (ALS) 

เเละผู้ท่ีมีข้อจํากัดด้านการเคล่ือนไหวร่างกายท่ีไม่สามารถเคล่ือนท่ีได้  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
      วีลเเชร์อัจฉริยะ (iWheelchair) 

 
 
ระบบการทํางานของ iWheelchair มีดังนี้ 

1. สามารถควบคุมการทํางานได้หลายรูปแบบ ได้แก่ การควบคุมด้วยจอยสต๊ิก 
การควบคุมด้วยเสียง และการกะพริบตา 

2. สามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางเเละหลุม เม่ือพบระบบจะเเจ้งเตือนเเละหยุดอัติโนมัติ 
3. สามารถพับเก็บได้ เพื่อเพิม่ความสะดวกสบายในการพกพา 
4. ระบบความปลอดภัย เม่ือวีลเเชร์เกิดการล้มหรือเอนผิดปกติจะเเจ้งเตือนผ่านตัวเคร่ือง

และแอปพลิเคชัน 
5. สามารถติดตามตําแหน่งของวีลเเชร์ผ่านระบบมือถือ 

 

ทีม่าและความส าคัญ 

ประเทศไทยกําลังก้าวเข้าสู่สังคมผู้สูงอายุอย่างสมบูรณ์ โดยมีการคาดการณ์ว่าภายในปี 
พ.ศ. 2583 ประเทศไทยจะมีผู้สูงอายุมากกว่าร้อยละ 32 ของประชากรท้ังหมด หรือประมาณ 20 
ล้านคน (สํานกังานสถิติ แห่งชาติและหน่วยงานด้านประชากรศาสตร์,2568) การเปล่ียนแปลง
โครงสร้างประชากรดังกล่าว ก่อให้เกิดปัญหาด้านสขุภาพท่ีสําคัญเนื่องจากผูสู้งอายุเป็นกลุ่มท่ีมี
ความเสี่ยงต่อการเกิดโรคเร้ือรัง และภาวะเสื่อม ของร่างกายมากข้ึน โดยเฉพาะโรคท่ีเก่ียวข้องกับ
ระบบประสาทและกล้ามเนื้อ เช่น โรคกล้ามเนื้อออ่นแรง (ALS) โรค ALS เป็นโรคท่ีเกิดจากการท่ี
เซลล์ประสาทบริเวณไขสันหลังและสมองส่วนท่ีควบคุมการเคล่ือนไหวของกล้ามเนื้อถูกทําลาย
ลงส่งผลให้กล้ามเนื้อค่อย ๆ อ่อนแรงและลีบเล็กลง อย่างช้า ๆ และต่อเนื่องอาการจะรุนแรงข้ึน
เร่ือย ๆ จนสุดท้ายอาจทําให้เสียชีวิตได้ อาการของโรคประกอบด้วย อาการออ่นแรงของ
กล้ามเนื้อ เช่น กล้ามเนื้อแขน ขา กล้ามเนื้อท่ีเก่ียวข้องกับการกลืน หรือแม้กระท่ังกล้ามเนื้อท่ี
เก่ียวข้องกับการเปล่งเสียง กล้ามเนื้อบริเวณท่ีมีอาการอ่อนแรงจะเร่ิมลีบเล็กซึง่นําไปสู่การ
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เสียชีวิตในท่ีสุด (นริศ สมิตาสิน , 2568)  และจากการศึกษาข้อมูลเชิงลึกเก่ียวกับระบาดวิทยา
ของโรค ALS ในระดับโลกของ Chiò et al (2013) พบอัตราความชุกโรค ALS อยู่ประมาณท่ี 5  
คนต่อ ประชาการ 100,000 คน  ซึ่งเป็นอัตราท่ีพบนอ้ยแต่โรคนี้เป็นภาระทางเศรษฐกิจและ
สังคมสูงมาก โรค ALS ส่งผลกระทบอย่างมากต่อผูป้่วย ครอบครัว และระบบสาธารณสุข 
เนื่องจากต้องได้รับการดูแลระยะยาว ใช้ทรัพยากรทางการแพทย์สูง และผู้ป่วยมักสูญเสีย
ความสามารถในการทํางาน ส่งผลต่อรายได้และคุณภาพชีวิตโดยรวม จากโดยข้อมูลจาก
สถานการณ์ ผู้พิการในประเทศไทย ปี 2568 พบว่า ผู้พิการคิดเป็นร้อยละ 3.45 ของประชากร
ไทย และในจํานวนนี้ผู้พิการทางการเคล่ือนไหวร่างกาย มีสัดส่วน สูงถึงร้อยละ 52.26 ซึ่งแสดงให้
เห็นว่า ประชากรกลุ่มใหญ่มีความจําเป็นต้องพึ่งพาอุปกรณ์ ช่วยในการเคล่ือนไหว อย่างต่อเนื่อง
จากงานวิจัยของ Qiong et al.(2024)  พบว่า แม้จะมีการใช้ รถเข็นเพิ่มมากข้ึน แต่ผู้ใช้รถเข็น
กลับ มีแนวโน้มท่ีจะออกไปนอกบ้านน้อยลงปัญหาดังกล่าว อาจเกิดจากอุปสรรคด้านร่างกาย 
รวมถึงสภาพแวดล้อม ทางกายภาพท่ีไม่เอ้ือต่อการใช้รถเข็น  อย่างไรก็ตามรถเข็นท่ีมีใช้งานอยู่
ในปัจจุบนั ยังคงมีข้อจํากัดรถเข็นแบบธรรมดาจําเป็นต้องอาศัยผู้ดูแล ในการช่วยเข็นผู้ป่วยบาง
รายไม่สามารถ ใช้แบบดันล้อได้  เนื่องจากต้องใช้แรงมากอาจก่อให้เกิดความเหนื่อยล้า หรือไม่
สามารถใช้งานได้ด้วยตนเอง ส่งผลให้ผู้ป่วยต้องพึ่งพาผู้อ่ืนตลอดเวลา และควบคุมยาก ซึ่งเสี่ยง
ต่อการเกิดอุบัติเหตุ ส่วนรถเข็นไฟฟ้า มีราคาสูงเกินไปสําหรับผู้ใช้งานจํานวนมาก และยังไม่
สามารถตอบสนองต่อความต้องการได้อย่างครอบคลุม  

คณะผู้จัดทําจึงมีแนวคิดในการพัฒนา iWheelchair ซึ่งเป็นวีลแชร์อัจฉริยะ ออกแบบมา
เพื่อรองรับผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อนแรง (ALS) โดยสามารถบังคับได้หลากหลายเพื่อรองรับกับ
ผู้ป่วยท่ีจําเป็นต้องใช้วีลเเชร์ได้หลายกลุ่ม ซึ่งการบังคับของ iWheelchair สามารถบังคับได้
ท้ังหมด 3 รูปเเบบ ได้แก่ การควบคุมด้วยจอยสต๊ิก เพื่อผู้ป่วยท่ียังมีกําลังเเขนในการควบคุม การ
ควบคุมด้วยเสียง เพื่อรองรับผู้ป่วยท่ีไม่สามารถบังคับด้วยจอยสต๊ิกได้ เเละการควบคุมด้วยการ
กะพริบตา เพื่อรองรับผู้ปว่ยกล้ามเนื้ออ่อนเเรงท่ีอาการรุนเเรงท่ีสุด ผู้ใช้งานสามารถเลือกโหมด
การเคล่ือนท่ีได้ตามสภาพร่างกายเเละความสะดวกในการใช้งานวีลเเชร์ นอกจากนี้ยังมีระบบ
ความปลอดภัย ได้เเก่ การตรวจจับสิ่งกีดขวางเม่ือพบจะเเจ้งเตือนเเละหยุดเม่ือพบเจอสิ่งกีดขวาง 
ระบบเเจ้งเตือนเม่ือวีลเเชร์เกิดการล้ม ระบบติดตามตําเเหน่งเพื่อเพิ่มความปลอดภัยให้เเก่
ผู้ใช้งาน วีลเเชร์สามารถพับเก็บเพื่อเพิ่มความสะดวกสบายในการพกพาไปในสถานท่ีตา่ง ๆ 

 
วัตถุประสงค์ 

1.เพื่อออกแบบและสร้างวีลเเชร์อัจฉริยะเพื่อช่วยเหลือผู้ท่ีมีข้อจํากัดทางด้านการ         
เคล่ือน ไหวร่างกายท่ีไม่สามารถเคล่ือนท่ีได้ เเละผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อนเเรงALS 

2. เพื่อทดสอบและประเมินประสิทธิภาพของวีลเเชร์อัจฉริยะ 
3. เพื่อประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานตอ่วีลเเชร์อัจฉริยะ 

 
กรอบแนวคิดสะเต็มศกึษา (STEM Framework) 
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ด าเนินการพัฒนาโครงงาน 
 

1) ระบุปัญหา 
ข้อจํากัดในการเคล่ือนท่ีของผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อนเเรง ALS ผู้มีข้อจํากัดด้านการ

เคล่ือนไหวร่างกาย และ ผู้สูงอายุ 
2) รวบรวมข้อมูล 

รวบรวมข้อมูลเก่ียวกับผู้ปว่ยโรคกล้ามเนื้ออ่อนเเรง ALS  และ ผู้สูงอายุข้อมูลเก่ียวกับ
อุปกรณ์เทคโนโลยี กระบวนการในการพัฒนานวัตกรรมเพื่อแก้ปัญหา 
  
3) เลือกวิธกีารและอุปกรณ์เทคโนโลยี 

เลือกวิธีการแก้ปัญาโดยการพัฒนาวีลเเชร์ให้สามารถ ควบคุมด้วยจอยสต๊ิก ควบคุมด้วย
เสียง ควบคุมด้วยการกะพริบตา เเละมีระบบเเจ้งเตือนเเละหยุดเม่ือเจอสิ่งกีดขวาง เเละสร้าง
รถเข็นวีลเเชร์ให้สามารถพับเก็บได้ เเละวางเเผนการศึกษาข้อมูลเก่ียวกับกลุม่เป้าหมาย 
  
เลือกสิ่งต่าง ๆ ท่ีจะใช้ในการแก้ปัญหา โดยเลือกท่ีจะประยุกต์ใช้ความรู้ทางด้านหุ่นยนต์ และ
ปัญญาประดิษฐ์มาพัฒนาวีลแชร์อัจฉริยะโดยมีส่วนประกอบของวีลแชร์อัจฉริยะ ดังนี้  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  
 

 
USBWebcam รับค่าเสียงและภาพเพื่อนาํไปประมวลผลต่อใน Raspberry Pi 5 
Joystick มีหน้าท่ีรับคําสัง่จากนิ้วและและส่งค่าคําสั่งไปยัง Raspberry Pi 5 
Raspberry Pi 5 รับค่าจากเซนเซอร์หรืออุปกรณ์ต่างๆและประมวลผลและส่งค่าไปยัง Smile 
Robotics HUA-HOM หรือ ลําโพง usb 
USB Speaker มีหน้าท่ีส่งเสียงแจ้งเตือนต่าง ๆ เช่น “ข้างหน้ามีสิ่งกีดขวาง” 
Time-of-Flight (ToF) Sensor มีหน้าท่ีรับค่าระยะทาง จากการคํานวณเวลาการเคล่ือนท่ีของ
แสง และส่งค่าไปยัง Raspberry Pi 5 เพื่อคํานวณระยะทางท่ีอันตราย 
Smile Robotics HUA-HOM  มีหน้าท่ีขับเคล่ือนมอเตอร์ จากค่าสัญญาณPWM 
Battery Lipo มีหน้าท่ีจ่ายไฟฟ้าท้ัง2ข้างด้วยกําลังไฟข้างละ 11.1v 
Power Bank 40000mAh จ่ายไฟฟ้าให้กับ Raspberry Pi 5 และเซนเซอร์ต่าง ๆ 
ออกเเบบและสรา้งต้นแบบ   

    ออกแบบ : สร้างโครงร่างระบบสําหรับท้ังฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ ซึ่งรวมถึงการ
เชื่อมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์เข้ากับเซน็เซอร์และมอเตอร์ รวมถึงการกําหนดฟังก์ชันการทํางาน

1.1.3ภาพอุปกรณ์เบื้องต้นของวีลแชร์อัจฉริยะ 
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ของซอฟต์แวร์ เช่น การควบคุมการเคล่ือนไหว การตรวจจับสิ่งกีดขวาง และการรับรู้สถานการณ์
เพื่อความปลอดภัย 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
       
 
 
 4) สรา้งต้นเเบบ  
  ประกอบวงจรควบคุมและติดต้ังเซนเซอร์ตามตําแหน่งท่ีเหมาะสม เขียนโปรแกรม AI 
เพื่อช่วยในการตัดสินใจและเพิ่มความสามารถในการควบคุมวีลแชร์ให้แม่นยําข้ึน และ 
ออกแบบโครงสร้างตัววีลแชร์ท่ีมีความแข็งแรง น้าหนักเบา และใช้งานได้สะดวก 
 

 

                                
          เวอร์ชัน 1       เวอร์ชัน 2       เวอร์ชัน 3         เวอร์ชัน 4       เวอร์ชัน 5 
 
 
 5) ทดสอบ   
 ตรวจสอบการทํางานของโหมดควบคุม เช่น การบังคับด้วยเสียง การกะพริบตา หรือ
จอยสต๊ิก ว่าสามารถตอบสนองได้ตามท่ีออกแบบไว้หรือไม่ และทดสอบการทํางาน ของเซนเซอร์
และระบบความปลอดภัย เช่น การตรวจจับสิ่งกีดขวางการหยุดอัตโนมัติ และความแม่นยําของ
การตอบสนอง การแจ้งเตือนการเอน/ล้มไปยังตัวเคร่ืองและแอปพลิเคชั่น 
 
  
 

1.1.4ภาพผังวงจรเบื้องต้นของวีลแชร์อัจฉริยะ 
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  6) ปรบัปรุงและพัฒนา  
ได้พัฒนาเวอรช์ัน 1 ท่ีสามารถควบคุมด้วยเเป้นพิมพ์ เเละเซนเซอร์ตรวจจับสิง่กีดขวาง 
แล้วนําไปทดสอบและประเมินประสิทธิภาพ เเต่พบปัญหาการควบคุมด้วยจอยสต๊ิกท่ีไม่
สามารถควบคุมได้ เกิดความล่าช้า เเละเซนเซอร์ไม่สามารถใช้มุมเฉียงได้ 
ปรบัปรุงและพัฒนาเวอรช์ัน 2 ท่ีสามารถใช้จอยสต๊ิก เปล่ียนเเพลตฟอร์มai จาก web 
application เป็น Python เเละพัฒนาระบบควบคุมด้วยเสียง  แล้วนําไปทดสอบและ
ประเมินประสิทธิภาพพบปัญหาเสียงรบกวน เเละ TensorFlow แต่พบปัญหาการสั่งการ
ท่ีไม่แม่นยํา 
ปรบัปรุงและพัฒนาเวอรช์ัน 3 ท่ีระบบเสียงสามารถควบคุมได้เเม่นยําขึ้น เเละนําการ
กะพริบตามาพัฒนา  วีลเเชร์สามารถพับเก็บได้ เเละการตรวจจับสิ่งกีดขวางดีข้ึน แล้ว
นําไปทดสอบและประเมินประสิทธิภาพ พบว่าระบบการควบคุมด้วยการกระพริบตายังมี
ประสิทธิภาพในระดับปานกลาง เนื่องจากปัญหาของสภาวะแสง ต่าง ๆ ท่ีส่งผลต่อการ
ตรวจจับตาของผู้ใช้งาน 
ปรบัปรุงและพัฒนาเวอรช์ัน 4 ท่ีมีการแก้ปัญหาเร่ืองการตรวจจับการกะพริบตาและ
เปล่ียนนแหล่งจา่ยพลังงานไฟฟ้าเพื่อให้ใช้งานได้นานข้ึน 
ปรบัปรุงเเละพฒันาเวอรช์ัน 5 เพิ่มระบบความปลอดภัยเม่ือรถเข็นเอนหรือล้มจะเเจ้ง
เตือน เเละเพิ่มระบบติดตามตําเเหน่งGPSเม่ือเกิดอันตราย 
 

 7) ทดลองกับกลุ่มตัวอย่างและประเมินผลความความพึงพอใจ   
 นําต้นแบบไปทดลองใช้กับกลุ่มเป้าหมายจริง ได้แก่ ผู้สูงอายุ ผู้ป่วยโรคกล้ามเนื้ออ่อน
เเรงALS หรือ ผู้ท่ีมีข้อจํากัดด้านการเคล่ือนไหว และ เก็บข้อมูลความคิดเห็น ความสะดวกในการ
ใช้งาน และข้อเสนอแนะ เพื่อใช้ในการพัฒนาต่อไป 

 8) สรุปผลเเละน าเสนอผลการพัฒนานวัตกรรมและการ 
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1. การออกแบบและสรา้งวีลเเชรอั์จฉรยิะ 
  1.1 อุปกรณ์  

รายการอุปกรณ์  จ านวน  ราคา 

1.Raspberry Pi5 1 6,000 

2.Joystick  1 455 

3.Webcam  1 500 

4.USB Speaker 1 100 

5.Motor MY1016Z 2 2,600 

6.Battery Lipo 2 1,000 
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7.Power Bank 40000mAh 1 1,500 

8.sensor 4 200 

10.Wheelchair Standard 1 3000 
 

11.GPS Tracker 1 120 

12.เซนเซอร์ตรวจจับความลาดเอียง

 

1 40 
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1.2 การออกแบบ  
 

 

 

 

 
 
 

 

 

1.2.1การออกแบบแผนวงจร 

1.2.2การออกแบบโครงสรา้งวีลแชรอืัจฉรยิะ 
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1.3 การสรา้งนวัตกรรม         
                   
1.การพัฒนาครั้งที่ 1  

 
 
 
 
 
 

 
 

พัฒนาระบบการเคล่ือนท่ี ได้เเก่ จอยสต๊ิก (เเปน้พิมพ์) เเละเสียงระบบรักษาความ
ปลอดภัย ได้เเก่ การเเจ้งเตือนเเละหยุดเม่ือพบสิ่งกีดขวาง 
 
2.การพัฒนาครั้งที่ 2       

 

 

 

 

พัฒนาระบบการเคล่ือนท่ีโดยเปล่ียนจากเเป้นพิมพ์เป็น จอยสต๊ิกพัฒนาระบบเสียงเเละ
เพิ่มระบบการกะพริบ ตาเข้ามา  ระบบรักษาความปลอดภัยพัฒนาให้เซนเซอร์มีประสิทธิภาพ
มากข้ึนเม่ือพบสิ่งกีดขวางเเละพื้นท่ีต่างระดับ  

3.การพัฒนาครั้งที่ 3  

 

พัฒนาระบบการควบคุมด้วยเสียงเเละการกะพริบตา   เพิ่มประสิทธิภาพระบบตรวจจับสิ่
งกีดขวางเเละพื้นท่ีต่างระดับ โดยการเปล่ียนเซนเซอร์ให้มีขนาดเล็กเเละมีประสิทธิภาพมากข้ึน 
เพิ่มลําโพง เเละกล่องเก็บอุปกรณ์การทํางานของวีลเเชร์   
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4.การพัฒนาครั้งที่ 4  

 

 

พัฒนาการควบคุมด้วยเสียงเเละการกะพริบตาได้ดีข้ึน เพิ่มไฟท่ีกล้องเพื่อผู้ใช้งานท่ีอยู่ใน
ท่ีมืด ระบบการเเจ้งเตือนเเละหยุดเม่ือพบสิ่งกีดขวางทํางานได้มีประสิทธิภาพ วีลเเชร์สามารถ
พับเก็บได้           
            
5.การพัฒนาครั้งที่ 5  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

พัฒนาการควบคุมการเคล่ือนท่ีพัฒนาได้ดีข้ึน ระบบความปลอดภัยดีข้ึน เเละเพิ่มการ
ตรวจจับเเละเเจ้งเตือนเม่ือรถเข็นเกิดความเอนเอียงหรือเกิดความผิดปกติของรถเข็น เเละ
ระบบติดตามตําเเหน่งGPSเม่ือเกิดอันตราย 

 
 

 
2. การทดสอบและประเมินประสิทธิภาพวีลเเชรอั์จฉรยิะ   

2.1 ทดสอบการควบคุมท้ังหมด3โหมด สามารถเคล่ือนท่ีตามคําสั่งได้หรือไม่   
2.2 ทดสอบระบบความปลอดภัยท้ัง2รูปเเบบ นาํมาทดสอบความเเม่นยําของเซนเซอร์

ตรวจจับ ว่าสามารถเเจ้งเตือนเม่ือเจอความผิดปกติเเเละสิ่งกีดขวางหรือไม่   
2.3 นําผลการทดสอบท้ังหมดมาคํานวณหาค่าเฉล่ีย ค่าร้อยละ จากนั้นนํามาเปรียบเทียบ

เกณฑ์ประเมินประสิทธิภาพ 
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3. การประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต่อวีลเเชรอั์จฉรยิะ                                   

3.1 การประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้ โดยประเมินจากการทดลองท้ังหมด 10 คน คนละ 10 
คร้ัง ต่อการใช้ 1 โหมด         

3.2 ผู้ใช้งานตอบเเบบสอบถามความพึงพอใจ       
3.3 นําผลการประเมินความพึงพอใจมาคํานวณหาค่าเฉล่ีย ร้อยละต่อมานํามาเปรียบเทียบ

เกณฑ์ประเมินความพึงพอใจ 
 
 
 
ผลการการด าเนินงาน  
1.ผลการออกแบบและสรา้งวีลเเชรอั์จฉรยิะ 

 

 

 

 

 
 2.ผลทดสอบและประเมินประสิทธิภาพของวีลเเชรอั์จฉรยิะ    

 จากการทดสอบเเละประเมินประสิทธิภาพของวีลเเชร์อัจฉริยะ จากการทดสอบจากคน
ท้ังหมด 10 คน ทางคณะผู้จัดทําได้จัดต้ังเกณฑ์การวัดระดับประสิทธิภาพจาก 100 คร้ัง ได้เเก่ 
ระดับดีมาก(ร้อยละ90-100) ระดับดี(ร้อยละ80-89) ระดับพอใช้(ร้อยละ70-79) ระดับปรับปรุง(ต่า
กว่าร้อยละ70)  

 

 

 

 

1.1ภาพนวัตกรรมท่ีสมบูรณ์ 1.2วิดีโอการใชง้านวีลแชร์อจัฉริยะ 
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ตารางท่ี 2.1 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการควบคุมการเคล่ือนท่ีของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ระบบควบคุม จ านวนผู้
ทดสอบ 

รอ้ยละผล
การประเมิน 

ระดับประสิทธิภาพ 

จอยสติกส ์ 10 100.00 ดีมาก 

เสียง 10 71.00 พอใช ้

กะพริบตา 10 49.00 ปรับปรุง 

ผลรวม 10 73.33 พอใช้ 

จากตารางท่ี 2.1 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการควบคุม ในระดับพอใช้ เม่ือ
พิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  100.00 , 71.00 เเละ 49.00 

จากตารางท่ี 2.2 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านด้านความปลอดภัย ในระดับดีมาก
เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  100.00 , 96.00 เเละ 96.00 

 

 

ระบบความปลอดภัย จ านวนผู้
ทดสอบ 

รอ้ยละ 
ผลการประเมิน 

ระดับประสิทธิภาพ 

การแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือ
เอียง/ล้มท่ีรถเข็น 

10 96.00 ดีมาก 

การแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือ
เอียง/ล้มไปยังแอปพลิเคชัน 

10 96.00 ดีมาก 

การแจ้งเตือนเม่ือเจอสิ่งกีด
ขวาง 

10 89.00 ดี 

การหยุดเม่ือเจอสิ่งกีดขวาง 10 91.00 ดีมาก 

 แสดงตําแหน่งท่ีใช้งาน 
(GPS) 

10 100.00 ดีมาก 

ผลรวม 10 94.40 ดีมาก 
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3.ผลการประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต่อวีลเเชรอั์จฉรยิะ 

ตารางท่ี 3.1 ผลการประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานต่อวีลเเชร์อัจฉริยะ 

รายการประเมิน ค่าเฉลี่ย SD ระดับความพึงพอ
ใจ 

1.ประสิทธิภาพในการควบคุมการเคล่ือนท่ี 4.80 0.42 มากท่ีสุด 

2.ความปลอดภัยในการใชง้าน 
(แจ้งเตือนและหยุดเม่ือพบกีดขวาง) 

4.90 0.32 มากท่ีสุด 

3.ความง่ายในการใช้งาน  
(ผู้ใช้งานสามรถเรียนรู้ได้ง่าย) 

4.60 0.84 มากท่ีสุด 

4.ความทนทานและคุณภาพวัสดุ   4.70 0.48 มากท่ีสุด 

5.ความเสถียรต่อสถานท่ี   
 (ใช้งานบนทางลาด,พื้นขรุขระ) 

4.80 0.63 มากท่ีสุด 

6.สะดวกสบายในการพกพา  
(สามารถพับเก็บ,มีขนาดเล็ก) 

        4.70 0.67 มากท่ีสุด 

7.การควบคุมท่ีหลากหลาย  
(จอยสต๊ิก,เสียง,การกระพริบตา) 

4.80 0.42 มากท่ีสุด 

8.ประสิทธิภาพของระบบอัจฉริยะ  
(การควบคุม, เซนเซอร์) 

4.80 0.42 มากท่ีสุด 

9.ผู้ใช้งานมีอิสระในการเคล่ือนท่ี 4.90 0.32 มากท่ีสุด 

10.ระบบแจ้งเตือนและการสื่อสาร 
(แจ้งแบตเตอร่ีต่า,แจ้งเหตฉุุกเฉิน)   

4.80 0.42 มากท่ีสุด 

11.การเชื่อมต่อและเทคโนโลยีเสริม 
(ระบบติดตามตําเเหน่งGPS)   

5.00 0.00 มากท่ีสุด 

จากตารางท่ี 3.1 พบว่าผู้ใช้งานมีความพึงพอใจต่อวีลเเชร์อัจฉริยะในระดับมากท่ีสุด 
เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  5.00 , 4.90 และ 4.90 
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สรุปผลและข้อเสนอแนะ 
สรุปผล 

สามารถออกแบบและสร้างวีลเเชร์อัจฉริยะได้ โดยวีลเเชร์อัจฉริยะท่ีสร้างข้ึนมี
ประสิทธิภาพในด้าน การควบคุมการเคล่ือนท่ี อยู่ในระดับพอใช ้เเละ ด้านความปลอดภัย อยู่ใน
ระดับดีมาก ตามผลการประเมินในภาพรวม ท้ังนี้ วีลเเชร์อัจฉริยะสามารถควบคุมเเละรักษา
ความปลอดภัย ได้อย่างมีประสิทธิภาพ ซึ่งช่วยอํานวยความสะดวกและเพิ่มความปลอดภัยให้แก่
ผู้ใช้งาน                                   
 เม่ือนําวีลเเชร์อัจฉริยะ ไปให้ผู้ใช้งานทดลองใช้งานจริง พบว่า ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจ
ต่อวีลเเชร์อัจฉริยะ ในภาพรวมอยู่ในระดับมากท่ีสุด ตามผลการประเมินความพึงพอใจของ
ผู้ใช้งาน ซึ่งสะท้อนให้เห็นว่าวีลเเชร์อัจฉริยะ มีความเหมาะสมต่อการนาํไปใช้งานจริงและ
สามารถตอบสนองต่อความต้องการของผู้ใช้งานได้เป็นอย่างดี 
 
ข้อเสนอแนะ 

1. ควรแนะนําและฝึกการใชง้านให้ผู้ใช้เข้าใจกอ่นใช้งานจริง 
2. ควรพัฒนาระบบควบคุมให้มีความแม่นยําและทันสมัยย่ิงข้ึน 
3. ควรใช้งานในสภาพแวดล้อมท่ีเหมาะสมตามการออกแบบ 

 
 

ประโยชน์ทีไ่ด้รบั  
 
ด้านเศรษฐกิจ 

-ลดการว่างงานในผู้พิการหรือผู้สูงอายุ 
-ผู้ท่ีมีข้อจํากัดทางการเคล่ือนไหวสามารถหารายได้เล้ียงตนเองได้ 

ด้านสังคม 
-เพิ่มโอกาสให้ผู้ท่ีมีข้อจํากัดทางการเคล่ือนไหวได้เข้าร่วมกิจกรรมทางสังคม 
-ช่วยให้ผู้ใช้งานสามารถใช้ชีวิตประจําวันได้อิสระคล้ายบุคคลท่ัวไป 
 

ด้านเทคโนโลย ี
-สามารถประยุกต์ใช้ร่วมกับเทคโนโลยีอ่ืนๆเพื่อสร้างฟังก์ชันใหม่ๆ 
-เสริมสร้างความสะดวกสบาย 
 

ด้านสิ่งแวดล้อม 
-ประหยัดพื้นท่ีเพราะตัวเคร่ืองสามารถพับเก็บได้ 
-ตัวเคร่ืองไม่ปล่อยมลพิษทางอากาศและเป็นมิตรตอ่สิ่งแวดล้อม 
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การท างานของนวัตกรรม  
 
1.กดปุ่มสแีดงเพื่อเปิดใชง้าน 

 
 
2.เมื่อเปิดใช้งาน iWheelchair ค่าเร่ิมต้นจะอยู่ในโหมดควบคุมด้วยจอยสต๊ิก 
ผู้ใช้สามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของ iWheelchair ได้โดยการขยับนิ้วไปตามทิศทาง 
ท่ีกําหนดบนจอยสต๊ิก 

 
 
3.การเปลีย่นโหมดการควบคุม 
กดปุ่มสีแดงหมายเลข 6 จํานวน 1 คร้ังเพื่อเปล่ียนโหมดการควบคุม  
ระบบจะวนโหมดไปตามลําดับ 
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4.โหมดสั่งงานด้วยเสยีง 
เม่ือเปล่ียนเข้าสู่โหมดสั่งงานด้วยเสียง ผู้ใช้งานต้องพูดคําว่า “iWheelchair”  
และรอเสียง  ตอบรับจากระบบ หลังจากนัน้จึงสามารถออกคําสั่งเสียงได้ 
เช่น เดินหนา้ , ถอยหลัง , หันซา้ย , หันขวา , หยุด 
 

 
 
5.โหมดควบคุมด้วยการกะพรบิตา 

      กดปุ่มสีแดงหมายเลข 6 อีก 1 คร้ัง เพื่อเข้าสู่โหมดควบคุมด้วยการกะพริบตา 
เม่ือเข้าสู่โหมดนี้ สามารถสั่งงานได้ดังนี้ 
กะพริบตา 2 ครั้ง เพื่อสั่งให้หยุด 
หลังจากหยุด ระบบจะรอการกะพริบตา 1 ครั้ง เพื่อสั่งให้เดินหน้า 
เหล่ตาไปทางซา้ย ระบบจะแจ้งเตือน และให้กะพริบตา 2 ครั้ง เพื่อเล้ียวซ้าย 
เหล่ตาไปทางขวา ระบบจะแจ้งเตือน และให้กะพริบตา 2 ครั้ง เพื่อเล้ียวขวา 
 

 
 
การเปลี่ยนโหมด กดปุ่มสีแดงเลข 4  1 รอบ จะเป็นการเปล่ียนเป็นโหมดควบคุม 
หากกด ปุ่มสีแดงหมายเลข 6 อีก 1 คร้ัง ระบบจะวนกลับไปยัง โหมดควบคุมด้วยจอยสต๊ิก 
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แผนการต่อยอดทางธุรกิจ  
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ภาคผนวก 
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ภาคผนวก 

 

 

 

หลักการท างานของวลีแชรอั์จฉรยิะ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

วิธกีารด าเนินงาน 
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การทดสอบประสิทธภิาพวีลแชรอั์จฉรยิะ 
ตารางท่ี 2.1 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการควบคุมด้วยจอยสต๊ิกของวีล
เเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละผล
การประเมิน 

ระดับประสิทธิภาพ 

1 10 100.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 10 100.00 ดีมาก 

4 10 100.00 ดีมาก 

5 10 100.00 ดีมาก 

6 10 100.00 ดีมาก 

7 10 100.00 ดีมาก 

8 10 100.00 ดีมาก 

9 10 100.00 ดีมาก 

10 10 100.00 ดีมาก 

ผลรวม 100 100.00 ดีมาก 

เกณฑ์การประเมนิการทดสอบวีลแชรอั์จฉรยิะ 
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  จากตารางท่ี 2.1 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการควบคุมด้วยจอยสต๊ิก 
ในระดับดีมาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  100 , 100 เเละ 100 

ตารางท่ี 2.2 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการควบคุมด้วยเสียงของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 8 80.00 ดี 

2 7 70.00 พอใช ้

3 7 70.00 พอใช ้

4 8 80.00 ดี 

5 6 60.00 ปรับปรุง 

6 7 70.00 พอใช ้

7 7 70.00 พอใช ้

8 7 70.00 พอใช ้

9 7 70.00 พอใช ้

10 7 70.00 พอใช ้

ผลรวม 71 71.00 พอใช้ 

จากตารางท่ี 2.2 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการควบคุมด้วยเสียง ในระดับพอใช้ 
เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่   80 , 80 เเละ 70 
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ตารางท่ี 2.3 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการควบคุมด้วยการกะพริบตาของวีลเเชร์
อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 5 50.00 ปรับปรุง 

2 5 50.00 ปรับปรุง 

3 4 40.00 ปรับปรุง 

4 5 50.00 ปรับปรุง 

5 5 50.00 ปรับปรุง 

6 5 50.00 ปรับปรุง 

7 5 50.00 ปรับปรุง 

8 5 50.00 ปรับปรุง 

9 5 50.00 ปรับปรุง 

10 5 50.00 ปรับปรุง 

ผลรวม 49 49.00 ปรบัปรุง 

จากตารางท่ี 2.3 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการควบคุมด้วยการกะพริบตา ใน
ระดับปรับปรุง เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  50 , 50 เเละ50 
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ตารางท่ี 2.4ผลการประเมินประสิทธิภาพด้านการเเจ้งเตือนเม่ือพบสิ่งกีดขวางของวีลเเชร์
อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 9 90.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 9 90.00 ดีมาก 

4 8 80.00 ดี 

5 9 90.00 ดีมาก 

6 9 90.00 ดีมาก 

7 8 80.00 ดี 

8 9 90.00 ดีมาก 

9 9 90.00 ดีมาก 

10 9 90.00 ดีมาก 

ผลรวม 89 89.00 ดี 

จากตารางท่ี2.4พบวา่วีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการเเจ้งเตือนเม่ือพบสิ่งกีดขวางใน
ระดับดีมาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  100 , 90 เเละ 90 
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ตารางท่ี 2.5 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการหยุดเม่ือพบสิ่งกีดขวางของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 9 90.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 9 90.00 ดีมาก 

4 9 90.00 ดีมาก 

5 9 90.00 ดีมาก 

6 9 90.00 ดีมาก 

7 8 80.00 ดี 

8 10 100.00 ดีมาก 

9 9 90.00 ดีมาก 

10 9 90.00 ดีมาก 

ผลรวม 91 91.00 ดีมาก 

จากตารางท่ี2.5พบวา่วีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการหยุดเม่ือพบสิ่งกีดขวาง ในระดับดี
มาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  100 , 100 เเละ 90 
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ตารางท่ี 2.6 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านความปลอดภัยเม่ือเกิดการการแจ้งเตือนด้วยเสียง
เม่ือเอียง/ล้มท่ีรถเข็นของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 10 100.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 9 90.00 ดีมาก 

4 10 100.00 ดีมาก 

5 10 100.00 ดีมาก 

6 9 90.00 ดีมาก 

7 10 100.00 ดีมาก 

8 9 90.00 ดีมาก 

9 10 100.00 ดีมาก 

10 9 90.00 ดีมาก 

ผลรวม 96 96.00 ดีมาก 

 

จากตารางท่ี2.6 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านความปลอดภัยเม่ือเกิดการการแจ้ง
เตือนด้วยเสียงเม่ือเอียง/ล้มท่ีรถเข็น ในระดับดีมาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 
รายการได้แก่ 100 , 100 เเละ 100 
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ตารางท่ี 2.7 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านความปลอดภัยการแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือเอียง/
ล้มไปยังแอปพลิเคชันของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละการประเมิน ระดับประสิทธิภาพ 

1 10 100.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 9 90.00 ดีมาก 

4 10 100.00 ดีมาก 

5 10 100.00 ดีมาก 

6 9 90.00 ดีมาก 

7 10 100.00 ดีมาก 

8 9 90.00 ดีมาก 

9 10 100.00 ดีมาก 

10 9 90.00 ดีมาก 

ผลรวม 96 96.00 ดีมาก 

 

จากตารางท่ี2.7พบวา่วีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือเอียง/ล้มไป
ยังแอปพลิเคชัน ในระดับดีมาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่ 100 
, 100 เเละ 100 
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ตารางท่ี 2.8 ผลการประเมินประสิทธิภาพ ด้านการแสดงตําแหน่งท่ีใช้งาน 
(GPS)ของวีลเเชร์อัจฉริยะ 

ล าดับผู้
ทดสอบ 

ผลการประเมิน 
ทั้งหมด 10 ครั้ง 

รอ้ยละผล
การประเมิน 

ระดับประสิทธิภาพ 

1 10 100.00 ดีมาก 

2 10 100.00 ดีมาก 

3 10 100.00 ดีมาก 

4 10 100.00 ดีมาก 

5 10 100.00 ดีมาก 

6 10 100.00 ดีมาก 

7 10 100.00 ดีมาก 

8 10 100.00 ดีมาก 

9 10 100.00 ดีมาก 

10 10 100.00 ดีมาก 

ผลรวม 100 100.00 ดีมาก 

 จากตารางท่ี 2.8 พบว่าวีลแชร์อัจฉริยะมีประสิทธิภาพด้านการแสดงตําแหน่งท่ีใช้งาน (GPS) 
ของวีลเเชร์อัจฉริยะในระดับดีมาก เม่ือพิจารณารายการย่อยท่ีมีค่าเฉล่ียสูงสุด  3 รายการได้แก่  
100 , 100 เเละ 100 
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สรุปผลการทดสอบประสทิธิภาพ                                                                                                 
จากการทดสอบประสิทธิภาพจาก 100 คร้ัง พบว่า 

1. การควบคุมด้วยจอยสต๊ิกสามารถทํางานได้ 100คร้ัง ระดับดีมาก 

2. การควบคุมด้วยเสียงสามารถทํางานได้ 71คร้ัง ระดับพอใช ้

3. การควบคุมด้วยการกระพริบตาสามารถทํางานได้ 49คร้ัง  ระดับปรับปรุง 

4. ระบบการแจ้งเตือนเม่ือพบสิ่งกีดขวางสามารถทํางานได้ 89คร้ัง ระดับดีมาก 

5. ระบบการหยุดเม่ือพบสิ่งกีดขวางสามารถทํางานได้ 91คร้ัง ระดับดีมาก 

6. ระบบการแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือเอียง/ล้มไปยังวีลแชร์สามารถทํางานได้ 96คร้ัง ระดับดี
มาก 

7. ระบบการแจ้งเตือนด้วยเสียงเม่ือเอียง/ล้มไปยังแอปพลิเคชันสามารถทํางานได้ 96คร้ัง 
ระดับดีมาก 

8. ระบบการแสดงตําแหน่งท่ีใช้งาน(GPS)สามารถทํางานได้ 100คร้ัง ของวีลเเชร์อัจฉริยะใน
ระดับดีมาก 

 

 

           

 


