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บทคัดยอ 

 

การจัดทําโครงงานในครั้งนี้ มีวัตถุประสงค คือ 1) เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ี

สามารถชวยเหลือคนพิการขึ ้นทางตางระดับไดอย างสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของ

สถาปตยกรรม 2) เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ  3) เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright 

ที่นํามาชวยเหลือคนพิการ กลุมเปาหมาย ไดแก ผูที่มีความพิการทางรางกาย : มีการสูญเสียการเคลื่อนไหว

ของขา ผู สูงอายุ คุณสมบัติของสิ ่งประดิษฐ ทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) เปนอุปกรณท่ีพัฒนาข้ึนชวยเหลือผูพิการในการเขาถึงสถานท่ี ท่ีมีทางตางระดับไดอยาง

สะดวกและปลอดภัย ดวยการออกแบบที่ใชเซ็นเซอรตรวจจับ เมื่อพบเกาอี้รถเข็นมาจอดที่ดานหนาของทาง

ลาดอัจฉริยะดวย AI ทางลาดจะสไลดออกมาเพื่อใหคนพิการไดเลื่อนรถเกาอี้รถเข็นเขามาบนทางลาดผานไป

ช้ันถัดไปได ผูพิการก็สามารถท่ีจะชวยเหลือตนเองในขณะท่ีข้ึนทางลาด เปนการสรางสรรควิธีการท่ีมีประโยชน

ตอผูพิการท่ีใชเกาอี้รถเข็น สามารถสรุปผลการดําเนินการ ไดดังนี ้

1. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI สามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัย

และคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

2. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI เปนการใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ ท่ีสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพ 

3. นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ โดย

การจัดทําโครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ไดสําเร็จตรง

ตามคุณสมบัติท่ีไดกําหนดไว 

 

คําสําคัญ   

ทางลาดอัจฉริยะ, KidBright , AI 
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บทที่ 1 

บทนํา 

1. ท่ีมาและความสําคัญ 

ในปจจุบันประเทศไทยมีผูพิการจํานวนมาก ไมวาจะเปนการเสื่อมสภาพของรางกายที่เกิดจากอายุ

มากขึ้น ผูพิการตั้งแตกําเนิด ผูพิการที่เกิดอุบัติเหตุที่มีการสูญเสียการเคลื่อนไหวของขา เทคโนโลยีมีบทบาท

สําคัญในการยกระดับคุณภาพชีวิตของผูพิการ โดยไมเพียงแคชวยในการเคล่ือนยายหรือการทํากิจกรรมตาง ๆ 

แตยังชวยใหผู พิการสามารถมีความเปนอิสระในการดําเนินชีวิตประจําวันมากขึ ้น ลดการพึ ่งพาผูอื่น  

เทคโนโลยีจึงเปนเครื่องมือสําคัญในการสรางความเทาเทียมและชวยเหลือผูพิการในสังคมใหมีชีวิตท่ีดีกวาเดิม 

 ทางตางระดับตามสถานที่ตางๆ เชน โรงเรียน หาง โรงพยาบาล เปนตน เปนอุปสรรคสําคัญ ในการ

เคล่ือนยายและการใชชีวิตประจําวันของคนพิการท่ีนั่งเกาอี้รถเข็น ทางตางระดับท่ีไมมีส่ิงอํานวยความสะดวก

ในการรองรับจะทําใหผูพิการตองพึ่งพาผูอื่นในการชวยยกเกาอี้รถเข็นขึ้นหรือลงบันไดโดยบางครั้งอาจทําให

เกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยในการเคล่ือนยาย 

 การเก็บทางลาดแลวนําออกมาใชเมื่อจําเปนเปนการออกแบบท่ีตอบโจทยความยืดหยุนในการใชงาน

พื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม สาเหตุหลักมาจากขอจํากัดของพื้นท่ีในอาคารหรือบริเวณ

ที่มีพื้นที่จํากัด เชน รานคาในเมืองหรืออาคารที่มีคุณคาทางประวัติศาสตร ซึ่งการติดตั้งทางลาดถาวรอาจกีด

ขวางหรือไมเหมาะสมกับการใชงานในชีวิตประจําวัน นอกจากนี้ยังชวยลดอุปสรรคในการเดินเทาหรือการใช

พื้นที่โดยผูใชงานกลุมอื่น การออกแบบทางลาดแบบเก็บไดชวยใหสามารถรองรับผูใชวีลแชรหรืออุปกรณชวย

เดินไดเมื่อมีความจําเปน และยังลดความเสี่ยงของอุบัติเหตุในพื้นที่ใชงานปกติ เชน การสะดุดหรือการลื่นลม 

ความสําคัญของระบบนี้คือการสรางพื้นที่ที่ทุกคนสามารถเขาถึงไดอยางเทาเทียมโดยไมกระทบตอการใชงาน

ทั่วไปหรือความงามของพื้นที่ นอกจากนี้ยังสะทอนถึงความใสใจในหลักการ Universal Design ซึ่งเนนการ

สรางสภาพแวดลอมท่ีครอบคลุมและเปนมิตรตอผูใชงานทุกกลุมในสังคม 

จากปญหาดังกลาว คณะผูจัดทําโครงงานจึงมีความคิดท่ีจะประดิษฐทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ีถูก

พัฒนาขึ้นมาเพื่อแกปญหาใหผูใชเกาอี้รถเข็นหรือผูที่มีความพิการทางรางกายตองเผชิญเมื่อเจอกับทางตาง

ระดับในที่ตาง ๆ เชน อาคาร โรงพยาบาล หางสรรพสินคา หรือบานถือเปนอุปสรรคสําคัญสําหรับผูใชเกาอี้

รถเข็น และตอบโจทยความยืดหยุนในการใชงาน รักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม และใสในใจหลักการ  

Universal Design การพัฒนาทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)

ตระหนักถึงความจําเปนในการปรับปรุงคุณภาพชีวิตของผูพิการและผูสูงอายุ โดยเฉพาะในกรณีท่ีตองเดินทาง

หรือเคลื่อนยายในพื้นท่ีตางระดับ ชวยใหผูพิการสามารถมีชีวิตที่สะดวกสบายและมีความเปนอิสระในการ

ดําเนินชีวิตมากข้ึนโดยยังคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 
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2. วัตถุประสงคของโครงงาน 

2.1 เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for 

All) ที่สามารถชวยเหลือคนพิการขึ้นทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของ

สถาปตยกรรม 

2.2 เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ  

2.3 เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ 

 

3. ขอบเขตของการทําโครงงาน 

ผูจัดทําโครงงาน ทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)  

ไดกําหนดขอบเขตของการทําโครงงาน ดังนี ้

 3.1 กลุมเปาหมายหรือผูใช  

  ผูท่ีมีความพิการทางรางกายและผูสูงอายุท่ีจําเปนตองใชวีลแชรในการเคล่ือนท่ี  

3.2 ตัวแปรท่ีเก่ียวของ 

ตัวแปรตน อุปกรณทางลาดอัจฉริยะ โดยใชบอรด KidBright และกลอง Huskey lens 

ตัวแปรตาม ความสะดวกและปลอดภัยของผูพิการและผูสูงอายุท่ีใชทางลาดอัจฉริยะดวย AI 

ตัวแปรควบคุม เซนเซอร Sensor ตรวจจับการเคลื่อนไหว ทางกายภาพของวัตถุเมื ่อมีการ

เคล่ือนไหวในขอบเขตรัศมีท่ีกําหนด ท้ังในแนวต้ัง และแนวนอน 

 3.3 ระยะเวลาในการศึกษา 

ระยะเวลาในการศึกษา ระหวาง เดือนตุลาคม  พ.ศ. 2566 ถึง เดือนพฤศจิกายน พ.ศ. 2567 

3.4 สถานท่ีใชในการศึกษา 

สถานท่ีใชในการศึกษา ณ โรงเรียนเศรษฐเสถียร ในพระราชูปถัมภ   

 

4. ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

4.1 ไดทางลาดอัจฉริยะดวย AI ที่สามารถชวยเหลือคนพิการขึ้นทางตางระดับไดอยางสะดวกและ

ปลอดภัยและคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

4.2 ไดใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาด

อัจฉริยะดวย AI เล่ือนออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป 

4.3 นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยคนพิการ โดยการจัดทํา

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI 
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บทที่ 2 

การทบทวนวรรณกรรม 

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI ผูจัดทําไดศึกษาเอกสารท่ีเกี่ยวของ ดังนี้ 

1. เทคโนโลยี AI สําหรับการควบคุมระบบอัตโนมัติ 

2. ความพิการทางการเคล่ือนไหวหรือทางรางกายท่ีตองใชเกาอี้รถเข็น 

  3. หลักการและแนวทางของ Universal Design (การออกแบบเพื่อทุกคน) 

  4. มาตรฐานและหลักการออกแบบทางลาดสําหรับผูพิการ 

  

1. เทคโนโลยี AI สําหรับการควบคุมระบบอัตโนมัติ 

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI ไดมีการประยุกตใชบอร ดสมองกลฝงตัวรวมกับโมดูล

ปญญาประดิษฐประมวลผลภาพ เพื่อสรางนวัตกรรมสําหรับผูพิการทางการเคล่ือนไหวท่ีตองใชเกาอี้รถเข็น 

บอรด KidBright 

KidBright เปนบอรดสมองกลฝงตัวท่ีสามารถทํางานตามชุดคําส่ัง โดยผูเรียนสามารถสรางชุดคําส่ัง

ผานโปรแกรม KidBright IDE บนคอมพิวเตอร ที่ใชงานงาย เพียงใชการลากบล็อกคําสั่งมาวางตอกัน (Drag 

and Drop) ชวยลดความกังวลเรื่องการพิมพชุดคําสั ่งผิด ชุดคําสั ่งที ่ถูกสรางดังกลาวจะถูกสงไปที่บอรด 

KidBright ใหทํางานตามท่ีกําหนดไว เชน รดนํ้าตนไมตามระดับความช้ืนท่ีกําหนด หรือเปด-ปดไฟตามเวลาท่ี

กําหนด เปนตน 

HuskyLens โมดูลปญญาประดิษฐประมวลผลภาพ 

 
HuskyLens เปนแผงวงจรท่ีติดต้ังกลองและหนวยประมวลผลดานปญญาประดิษฐหรือ AI เพื่อ

ชวยใหไมโครคอนโทรลเลอรสามารถทํางานท่ีเกี่ยวของกับการตรวจจับภาพ สี เสน รูปรางของวัตถุ หนาของ

มนุษยหรือส่ิงมีชีวิต และแท็กหรือสัญรูปเขารหัสไดอยางสะดวกและมีประสิทธิภาพมากข้ึน 
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  คุณสมบัติทางเทคนิค 

  HuskyLens สามารถเชื่อมตอและใชงานกับไมโครคอนโทรลเลอรรวมสมัยไดทุกตระกูลที่มี

วงจรเชื่อมตอ UART หรือบัส I2C ไมวาจะเปน Arduino, micro:bit, ESP32, OpenKB และ KidBright32 

รวมถึงบอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็ก Raspberry Pi หรือเทียบเทาและดีกวา โดย HuskyLens ชวยลดภาระใน

การเขียนโปรแกรมที่ซับซอนเพื่อการประมวลผล AI ดานภาพและการมองเห็นไดอยางมาก มีชิปประมวลผล

หลักคือ Kendryte K210 โมดูลตรวจจับภาพ OV2640 เปนโมดูลกลองความละเอียด 2 ลานพิกเซล ใชไฟเล้ียง 

3.3 ถึง 5V ตองการกระแสไฟฟาในขณะทํางานปกติ 320mA ท่ีไฟเล้ียง 3.3V หรือ 230mA ท่ีไฟเล้ียง 5V เมื่อ

ทํางานในโหมดจดจําหนา จอแสดงผลมีความสวาง 80% เชื่อมตอผานบัส UART หรือ I2C จอแสดงผลแบบ 

IPS ขนาด 2 นิ้ว มีความละเอียด 320 x 240 จุด 

อัลกอริธึ่มท่ีมีมาพรอมใชงาน ประกอบดวย  

1. การจดจําหนา (Face Recognition) 

2. การติดตามวัตถุ (Object Tracking) 

3. การจดจําวัตถุ (Object Recognition) 

4. การติดตามเสน (Line Tracking) 

5. การจดจําสี (Color Recognition) 

6. การจดจําแท็กหรือสัญรูปเขารหัส (Tag Recognition) 
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2. ความพิการทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกายและเกาอี้รถเข็น 

ตามประกาศกระทรวงการพัฒนาสังคมและความมั่นคงของมนุษย เรื่อง ประเภทและหลักเกณฑความ

พิการ (ฉบับที่ ๒) พ.ศ. ๒๕๕๕ ไดกําหนดหลักเกณฑกําหนดความพิการทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกาย 

ดังนี้ 

(๑) ความพิการทางการเคล่ือนไหว หมายถึง การท่ีบุคคลมีขอจํากัดในการปฏิบัติกิจกรรมใน

ชีวิตประจําวันหรือการเขาไปมีสวนรวมในกิจกรรมทางสังคม ซึ่งเปนผลมาจากการมีความบกพรองหรือการ

สูญเสียความสามารถของอวัยวะในการเคล่ือนไหว ไดแก มือ เทา แขน ขา อาจมาจากสาเหตุอัมพาต แขน ขา 

ออนแรง แขน ขาขาด หรือภาวะเจ็บปวยเรื้อรังจนมีผลกระทบตอการทํางานมือ เทา แขน ขา 

(๒) ความพิการทางรางกาย หมายถึง การที่บุคคลมีขอจํากัดในการปฏิบัติกิจกรรมใน

ชีวิตประจําวันหรือการเขาไปมีสวนรวมในกิจกรรมทางสังคม ซึ่งเปนผลมาจากการมีความบกพรองหรือความ

ผิดปกติของศีรษะ ใบหนา ลําตัว และภาพลักษณภายนอกของรางกายท่ีเห็นไดอยางชัดเจน 

         เกาอี้รถเข็นหรือวีลแชร คือ เกาอี้ท่ีมีลอ ซึ่งถูกพัฒนามาใหเปนรถเข็นนั่ง โดยเปนอุปกรณสําหรับผูปวย 

หรือผูพิการที่มีปญหาการเคลื่อนไหวรางกาย เปนตัวชวยในการเดินทางไปยังสถานที่ตาง ๆ ไดอยางสะดวก 

รวมไปถึงการใชชีวิตประจําวันใหสามารถใชชีวิตไดสะดวกมากยิ่งขึ้น ผูที่จําเปนตองใชเกาอี้รถเข็น ไดแก ผู

พิการ หรือผู ที ่ไมสามารถเคลื่อนไหวดวยขาไดสะดวก โดยมีรูปแบบใชงานในระยะเวลาสั้นๆ หรือแบบท่ี

จําเปนตองใชเกาอี้รถเข็นในระยะยาว หรือถาวร  

ประเภทของเกาอี้รถเข็น 

รถเข็นนั่ง (Wheelchair) แบบธรรมดา หรือแบบปรับเอน หรือปรับยืนได คุณสมบัติอาจ

แตกตางกันออกไป เชน ขนาด , นํ้าหนัก , พับเก็บได แตท่ีจะเหมือนกันอยูตรงท่ีบริเวณลอของวีลแชรนั้นจะมี

วงแหวนยื่นออกมา ใหผูใชงานจับและใชกําลังแขนหมุนลอ เพื่อใหวีลแชรสามารถเคลื่อนที่ไปในทิศทางตามท่ี

ตองการได 

รถเข็นนั่งสําหรับกีฬา (Sport Wheelchair) จะออกแบบมาเปนพิเศษ เพื่อใหนักกีฬานําไปใช

ในการแขงขันกีฬา เชน รถเข็นนั่ง 3 ลอ สําหรับแขงกรีฑา หรอืรถเข็นนั่ง สําหรับเลนบาสเกตบอล เปนตน 

รถเข็นไฟฟา (Electric Wheelchair) ที่จะสามารถขับเครื่องรถเข็นยดวยมอเตอรผานรีโมท

ควบคุมทิศทาง   

  

3. หลักการและแนวทางของ Universal Design (การออกแบบเพื่อทุกคน) 

การออกแบบเพื่อมวลชน (Universal Design) เปนแนวคิดการออกแบบสภาพแวดลอม และส่ิง

อํานวยความสะดวก รวมถึงสิ ่งของเครื ่องใชทั ่วไปในสังคม โดยมีหลักการออกแบบเพื ่อการใชงานท่ี

สะดวกสบาย ปลอดภัยครอบคลุมสําหรับทุกคน และไมตองมีการดัดแปลงพิเศษหรือเฉพาะเจาะจงเพื่อบุคคล

กลุมใดกลุมหนึ่ง (ทิพวัลย ทองอาจ,2553) เพื่อใหทุกคนในสังคมสามารถใชประโยชนจากสิ่งเหลานี้ไดอยาง
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เต็มที่ คุมคาและเทาเทียม จึงเปนแนวคิดที่คํานึงถึงการใชงานที่ครอบคลุมกลุมบุคคลทั้งคนสูงอายุ คนปวย 

สตรีตั ้งครรภ คนแคระ เด็กเล็กที่มากับรถเข็น คนพิการประเภทตาง ๆ เชน ทางการเห็น ทางการไดยิน 

ทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกาย ทางสติปญญา รวมทั้งคนที่อานหนังสือไมออก เพื่อใหบุคคลเหลานี้

สามารถอยูในสังคมรวมกับบุคคลท่ัวไปไดอยางปกติสุข (APO Team, 2554) 

 การออกแบบเพื่อมวลชน มีหลักการพื้นฐาน 7 ประการ สําหรับใชเปนแนวคิดในการออกแบบ ไดแก 

  1. มีความเทาเทียมกันในการใชประโยชน (Equitable use) เปนการออกแบบที่สรางความ

เทาเทียมกันในการใชของผูใช เพื่อใหทุกคนสามารถใชประโยชนจากส่ิงอํานวยความสะดวกนี้ไดอยางเสมอภาค 

เชน การออกแบบเคานเตอรใหบริการของหนวยงานตาง ๆ หรือธนาคารที่มีความสูงตางระดับ เพื่อใหผูใช

รถเข็นหรือเด็กสามารถใชงานไดอยางสะดวก 

  2. มีความยืดหยุนในการใชงาน (Flexibility in use) เปนการออกแบบที่ทําใหแตละคนที่มี

ความหลากหลายไดใชไดเหมือนกัน อุปกรณหรือส่ิงอํานวยความสะดวกควรออกแบบใหมีความยืดหยุนตอการ

ใชงาน ท้ังผูท่ีถนัดมือซายและมือขวา หรือสามารถปรับรูปแบบตามความสูงได 

  3. เรียบงายและใชงานงาย (Simple and Intuitive to use) เปนการออกแบบที่ทําให

ผลิตภัณฑนั้นงายตอการเขาใจ โดยไมคํานึงถึงประสบการณ และระดับความรูความสามารถของผูใชวามีความรู

ระดับใด ทําใหผูใชงานสามารถใชงานไดงาย ภาพ 3 ปายบนส่ิงของและบริการท่ีออกแบบใหงายตอการเขาใจ 

  4. ขอมูลชัดเจน (Perceptible information) เปนการออกแบบท่ีทําใหแตละคนเขาถึงขอมูล

ไดเหมือนกัน สามารถสื่อสารขอมูลที่จําเปนกับผูใชงาน และปราศจากขอจํากัดของผูมีความบกพรองทาง

ประสาทสัมผัส โดยการใชสัญลักษณ ใชพื้นผิวตางสัมผัส หรือใชสีสันท่ีตัดกับสภาพแวดลอมโดยรอบ และการ

แนะนําการใชงานดวยส่ือหลากหลาย 

  5. ปองกันความผิดพลาดได (Tolerance for error) เปนการออกแบบท่ีคํานึงความปลอดภัย

ของผูใช โดยลดอันตรายหรืออุบัติเหตุตาง ๆ ที่อาจเกิดขึ้นไดโดยไมตั้งใจ เชน การออกแบบที่เตรียมอุปกรณ

เพื่อใหเกิดความปลอดภัยไวมีระบบปองกันอันตรายหากมีการใชผิดพลาด 

  6. ชวยผอนแรงได (Low Physical effort) เปนการออกแบบที่เนนใหผู ใชลดการใชแรง 

สะดวกตอการใชงาน ไมตองออกแรงมาก เปด-ปดไดงายแมจะมีขอจํากัดของรางกาย 

  7. ขนาดและพื้นท่ีเหมาะสมในการเขาถึงและใชงาน (Size and Space for approach and 

use) เปนการออกแบบใหมีขนาดที่เหมาะสม และมีพื ้นที่สําหรับการเขาถึงและการใชงานที่เพียงพอ โดย

ปราศจากขอจํากัดทางรางกายหรือการเคลื่อนไหว เชน ขนาดของหองนํ้าสําหรับผูพิการที่ออกแบบให

เหมาะสมตอการใชรถเข็น (Wheelchair) มีขนาดพื้นที่เพียงพอสําหรับการหมุน หรือกลับรถเข็นไดภายใน

หองนํ้า 

4. มาตรฐานและหลักการออกแบบทางลาดสําหรับผูพิการ 

กฎกระทรวงกําหนดส่ิงอํานวยความสะดวกในอาคารสําหรับผูพิการหรือทุพพลภาพ และคนชรา พ.ศ. 

2548 ไดกําหนดเกี่ยวกับทางลาดใหมีลักษณะ ดังตอไปนี้ 
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(1) พื้นผิวทางลาดตองเปนวัสดุท่ีไมล่ืน 

(2) พื้นผิวของจุดตอเนื่องระหวางพื้นกับทางลาดตองเรียบไมสะดุด 

(3) มีความกวางสุทธิไมนอยกวา 90 เซนติเมตร ในกรณีเปนทางลาดแบบสองทางสวนกัน ใหมีความ

กวางสุทธิไมนอยกวา 1.50 เมตร 

(4) มีพื้นท่ีหนาทางลาดเปนท่ีวางยาวไมนอยกวา 1.50 เมตร 

(5) มีความลาดชันไมเกิน 1 : 12 และมีความยาวชวงละไมเกิน 6 เมตร ในกรณีที่ทางลาดยาวเกิน 6 

เมตร ตองจัดใหมีชานพักยาวไมนอยกวา 1.50 เมตร ค่ันระหวางแตละชวงของทางลาด 

(6) ทางลาดดานท่ีไมมีผนังกั้นใหยกขอบสูงจากพื้นผิวของทางลาดไมนอยกวา 10 เซนติเมตร และตอง

มีราวจับและราวกันตก 

(7) ทางลาดท่ีมีความยาวต้ังแต 1.80 เมตรข้ึนไป ตองมีราวจับท้ังสองดาน และทางลาดท่ีมีความกวาง

ต้ังแต 3 เมตรข้ึนไป ตองมีราวจับหางกันไมเกิน 1.50 เมตร ท้ังนี้ กรณีท่ีตองติดต้ัง ราวจับเพิ่มเติม ทางลาดนั้น

จะตองเหลือพื้นที่เพียงพอที่ผูพิการหรือทุพพลภาพ หรือคนชราที่ใชเกาอี้ลอ สามารถเขาออกไดอยางสะดวก 

โดยราวจับใหมีลักษณะ ดังตอไปนี้ 

(ก) ทําดวยวัสดุเรียบ มีความมั่นคงแข็งแรง ไมเปนอันตรายในการจับและไมล่ืน 

(ข) มีลักษณะกลมหรือมีลักษณะมนไมมีเหล่ียม โดยมีเสนผานศูนยกลางไมนอยกวา 3 เซนติเมตร 

แตไมเกิน 4 เซนติเมตร 

(ค) สูงจากพื้นไมนอยกวา 75 เซนติเมตร แตไมเกิน 90 เซนติเมตร 

(ง) ราวจับดานท่ีอยูติดผนังใหมีระยะหางจากผนังไมนอยกวา 4 เซนติเมตร มีความสูงจากจุดยึด

ไมนอยกวา 10 เซนติเมตร และผนังบริเวณราวจับตองเปนผนังเรียบ 

(จ) ราวจับตองยาวตอเนื่องกันหรือในกรณีท่ีไมสามารถทําใหตอเนื่องกันไดใหมีระยะหางไมเกิน 5 

เซนติเมตร และสวนท่ียึดติดกับผนังจะตองไมกีดขวางหรือเปนอุปสรรคตอการใชของคนพิการ ทางการมองเห็น 

(ฉ) ปลายของราวจับใหยื่นเลยจากจุดเริ่มตนและจุดส้ินสุดของทางลาดไมนอยกวา 30 เซนติเมตร 

โดยปลายราวจับตองงอหรือเก็บได 

(8) มีปายแสดงทิศทาง ตําแหนง หรือหมายเลขช้ันของอาคารท่ีคนพิการทางการมองเห็น และคนชรา

สามารถทราบความหมายได โดยต้ังอยูบริเวณทางข้ึนและทางลงของทางลาดท่ีเช่ือมระหวางช้ัน ของอาคาร 

(9) มีสัญลักษณรูปผูพิการติดไวในบริเวณทางลาดท่ีจัดไวใหแกผูพิการหรือทุพพลภาพและคนชรา 
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บทที่ 3 

วิธีการดาํเนินการวิจัย 

 
โครงงาน เรื่อง ทางลาดอัจฉริยะดวย AIมีข้ันตอนและวิธีการในการจัดทําโครงงาน ดังนี้ 

1. รายละเอียดส่ิงประดิษฐ 

2. วิธีการดําเนินงาน 
 

1. รายละเอียดสิ่งประดิษฐ 

1.1 วัสดุ อุปกรณท่ีใช 

ท่ี รายการ ท่ี รายการ 

1 บอรด kidbright 1 ชุด 2 สายไฟ 1 ชุด 

3 สาย USB 1 เสน 
 

  

4 บอรด iKB-1  1  ชุด 

5 มอเตอร 12v 1 ตัว 

                              

6 แบตเตอรี่สํารอง 1 ชุด 

7 ไมอัด 1 แผน 

 

 

8 เหล็กกลอง 

9. HuskyLens 10. ลอ  

11. ตัวควบคุมมอเตอร zk-bm1 12. แบตเตอรี่ 
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1.2 คุณสมบัติของสิ่งประดิษฐ 

อุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) โดยใช 

KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาดเล่ือน

ออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป เปนส่ิงอํานวยความสะดวกท่ีมีความยืดหยุนใน

การใชงานพื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรมชวยใหผูพิการและผูสูงอายุไมตองพึ่งพาผูอื่นใน

การชวยยกเกาอี้รถเข็นข้ึนโดยบางครั้งอาจทําใหเกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยใน

การเคล่ือนยาย  

2. วิธีการดําเนินงาน 

2.1 ข้ันตอนและวิธีการออกแบบ 

2.1.1 ประชุมเพื่อพิจารณาเลือกหัวขอโครงงาน โดยปรึกษาหัวขอและประเด็นท่ีพบในชวยเหลือ

คนพิการ และนําความรูเกี่ยวกับวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีมาแกปญหา โดยสมาชิกในกลุมเลือก ทางลาด

อัจฉริยะดวย AI โดยใช KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อกลองตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น 

จะสงสัญญาณไปยัง KidBright จากนั้นบอรด KidBright ส่ังมอเตอรเล่ือนทางลาดออกจากพื้น เมื่อรถเข็นผาน

ทางลาดเรียบรอยแลว จะทําการสั่งมอเตอรเก็บทางลาดกลับเขาสูพื ้น และเพื่อเพิ่มความปลอดภัย จะใช

เซ็นเซอรระยะ (Ultrasonic Sensor) เพื่อตรวจจับวัตถุระหวางการเล่ือนทางลาด หากพบส่ิงกีดขวาง ระบบจะ

หยุดการทํางานช่ัวคราว 

2.1.2 นําเสนอหัวขอโครงงานทางลาดอัจฉร ิยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) ตอครูท่ีปรึกษา 

2.1.3 ประชุมปรึกษาเกี่ยวกับการดําเนินงานจัดทําโครงงานวิทยาศาสตร โดยแบงหนาที่ศึกษา

ขอมูลท่ีจะทําโครงงาน โดยนําความรูจากการเรียนรู และใชงานดวยบอรด KidBright มาใชในการทําโครงงาน 

2.1.4 ศึกษาวิธีการดําเนินโครงงาน ปรึกษาผูเช่ียวชาญดานตาง ๆ  

2.1.5 ออกแบบในการทําส่ิงประดิษฐ และกําหนดวัสดุ อุปกรณท่ีใชในการทําโครงงาน 

2.2 การสรางชุดคําสั่ง 

2.3.1 เขียนชุดคําสั่ง ดวยโปรแกรม KidBright บนคอมพิวเตอร  หาก HuskeyLens ตรวจพบ

รถเข็นผูพิการ → สงสัญญาณไปยัง KidBright → KidBright สั่งมอเตอรเลื่อนทางลาดออกจากพื้น เมื่อ

รถเข็นผานพน → สั่งมอเตอรเก็บทางลาดกลับเขาสู พื้น  และเพื่อเพิ่มความปลอดภัยจะใชเซ็นเซอรระยะ 

(Ultrasonic Sensor) เพื่อตรวจจับวัตถุระหวางการเล่ือนทางลาด หากพบส่ิงกีดขวาง ระบบจะหยุดการทํางาน

ช่ัวคราว 
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ชุดคําส่ังโปรแกรม KidBright IDE 

2.3.2 สงคําส่ังเขาบอรด KidBright โดยทําการเช่ือมตอบอรดกับคอมพิวเตอรโนตบุค โดยใชสาย 

Micro USB ในการโอนถายขอมูล 

2.3 การประกอบช้ินงานและโครงสราง 

2.3.1 ดําเนินการประกอบอุปกรณ ทางลาดอัจฉริยะดวย AI  

   
 

   
2.3.2 ติดตั้งบอรด KidBright และ HuskeyLens ใชสําหรับประมวลผลขอมูลและควบคุมกลไก 

ตอเขากับ i-KB1 เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ใชกลอง Huskey Lens สําหรับตรวจจับวัตถุ เชน 

รถเข็นผูพิการ 

2.3.3 ตอสายไฟฟามอเตอรไฟฟา ใชเลื่อนทางลาดเขา-ออก กลไกเลื่อนทางลาด และใชมอเตอร

สําหรับการยืด-หดทางลาดและตรวจสอบระยะหางเพื่อความปลอดภัย 

2.3.4 ตกแตงและเก็บสายไฟใหเรียบรอย 
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2.4 การทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน 

นําทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ที่ติดตั้งอุปกรณ

เรียบแลวมาทดสอบประสิทธิภาพการทํางานโดยทําตามข้ันตอนดังนี้ 

2.4.1 ทดสอบระบบการตรวจจับ ตรวจสอบวา Huskey Lens สามารถแยกแยะรถเข็นไดแมนยํา

ในสภาพแสงและมุมมองท่ีแตกตางกัน 

2.4.2 ทดสอบการทํางานของกลไก ทดสอบการเล่ือนทางลาดเขา-ออกหลายครั้ง และตรวจสอบ

การหยุดเมื่อพบส่ิงกีดขวาง 

2.4.3 ทดสอบความปลอดภัย: ตรวจสอบวาไมมคีวามเส่ียงท่ีทางลาดจะทํางานผิดพลาดหรือเปน

อันตรายตอผูใชงาน 

2.4.4 สอบถามความคิดเห็นของผูท่ีมีความพิการทางรางกาย: มีการสูญเสียการเคล่ือนไหวของขา 

ผูสูงอายุ โดยใชแบบสอบถามความพึงพอใจ 

2.4.5 ประชุมอภิปรายปญหาท่ีเกิดข้ึนทดสอบ และแกไขปรับปรุงจนไดช้ินงานท่ีสมบูรณ 
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บทที่ 4 

ผลการวิจัย 
 

โครงงานทางลาดอัจฉร ิยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)  

มีวัตถุประสงคเพื่อ 1. เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ีสามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตาง

ระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 2. เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือ

คนผูพิการ 3. เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ 

 

ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน 

 จากการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI ที่ติดตั้งเพื่อตรวจจับ

เกาอี้รถเข็น โดยทดสอบความแมนยําของเซ็นเซอรเปนจํานวน 10 ครั้งในการตรวจจับเกาอี้รถเข็น รายละเอียด

การทดสอบประสิทธิภาพของอุปกรณ ดังนี้ 

 
ผลการทดสอบประสิทธิภาพความแมนยําของเซ็นเซอร  (คร้ังท่ี) 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

ผลการทํางาน           

หมายเหตุ   ไมสามารถตรวจจับได  สามารถตรวจจับและอุปกรณทํางาน 

จากการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณ พบวา จากการทดสอบ จํานวน 10 ครั้ง เม่ือ

เกาอี้รถเข็นอยูในตําแหนงตรวจจับของกลอง อุปกรณสามารถวิเคราะหและทํางานไดทั้ง 10 ครั้ง ดังนั้น การ

ทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) สามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ 
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บทที่ 5 

สรุปผลและอภปิรายผลการวิจัย 
 

 สรุปผล 

 ทางลาดอัจฉริยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) มีการทํางานโดยใช 

KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาดเล่ือน

ออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป เปนส่ิงอํานวยความสะดวกท่ีมีความยืดหยุนใน

การใชงานพื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม ชวยใหผูพิการและผูสูงอายุไมตองพึ่งพาผูอื่นใน

การชวยยกเกาอี้รถเข็นข้ึน โดยบางครั้งอาจทําใหเกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยใน

การเคลื่อนยาย จากผลการทดสอบ พบวาประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI  

(SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) สามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพสามารถสรุปผล 

ดังนี้ 

1. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI สามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัย

และคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

2. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI เปนการใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ ท่ีสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพ 

3. นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ โดย

การจัดทําโครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ไดสําเร็จตรง

ตามคุณสมบัติท่ีไดกําหนดไว 

 

 ขอเสนอแนะเพื่อพัฒนาผลงานตอไป 

1. พัฒนาอัลกอริทึม AI ใหมีความแมนยําสูงขึ้น : ปรับปรุงอัลกอริทึม AI และอุปกรณตรวจจับให

สามารถตรวจจับผูใชที่มีลักษณะแตกตางกัน เชน ผูใชที่เดินพรอมไมเทา ผูใชที่นั่งวีลแชรไฟฟา เพื่อใหระบบ

รองรับผูใชงานหลากหลายรูปแบบ. 

2. พัฒนาแอปพลิเคชันควบคุม : สรางแอปพลิเคชันที่ผูดูแลหรือผู ใชสามารถสั่งการทางลาดผาน

สมารทโฟน เชน การปรับมุมทางลาดหรือตรวจสอบสถานะการใชงาน. 

3. การเก็บขอมูลและปรับปรุงจากการใชงานจริง : เก็บขอมูลการใชงานเพื่อนํามาวิเคราะหพฤติกรรม

ผูใชและปรับปรุงอุปกรณใหตอบสนองตอความตองการที่เปลี่ยนแปลง เชน การปรับความเร็วหรือความลาด

เอียงตามปริมาณการใชงานในชวงเวลาตาง ๆ. 

4. เพิ่มฟงกชันความปลอดภัย : ติดต้ังระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางและหยุดการทํางานเมื่อพบความเส่ียง 

เพื่อปองกันอุบัติเหตุท่ีอาจเกิดข้ึนระหวางการใชงาน. 
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