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บทคัดยอ 

 

การจัดทําโครงงานในครั้งนี้ มีวัตถุประสงค คือ 1) เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ี

สามารถชวยเหลือคนพิการขึ ้นทางตางระดับไดอย างสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของ

สถาปตยกรรม 2) เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ  3) เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright 

ที่นํามาชวยเหลือคนพิการ กลุมเปาหมาย ไดแก ผูที่มีความพิการทางรางกาย : มีการสูญเสียการเคลื่อนไหว

ของขา ผู สูงอายุ คุณสมบัติของสิ ่งประดิษฐ ทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) เปนอุปกรณท่ีพัฒนาข้ึนชวยเหลือผูพิการในการเขาถึงสถานท่ี ท่ีมีทางตางระดับไดอยาง

สะดวกและปลอดภัย ดวยการออกแบบที่ใชเซ็นเซอรตรวจจับ เมื่อพบเกาอี้รถเข็นมาจอดที่ดานหนาของทาง

ลาดอัจฉริยะดวย AI ทางลาดจะสไลดออกมาเพื่อใหคนพิการไดเลื่อนรถเกาอี้รถเข็นเขามาบนทางลาดผานไป

ช้ันถัดไปได ผูพิการก็สามารถท่ีจะชวยเหลือตนเองในขณะท่ีข้ึนทางลาด เปนการสรางสรรควิธีการท่ีมีประโยชน

ตอผูพิการท่ีใชเกาอี้รถเข็น สามารถสรุปผลการดําเนินการ ไดดังนี ้

1. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI สามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัย

และคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

2. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI เปนการใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ ท่ีสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพ 

3. นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ โดย

การจัดทําโครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ไดสําเร็จตรง

ตามคุณสมบัติท่ีไดกําหนดไว 

 

คําสําคัญ   

ทางลาดอัจฉริยะ, KidBright , AI 
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บทที่ 1 

บทนํา 

1. ท่ีมาและความสําคัญ 

ในปจจุบันประเทศไทยมีผูพิการจํานวนมาก ไมวาจะเปนการเสื่อมสภาพของรางกายที่เกิดจากอายุ

มากขึ้น ผูพิการตั้งแตกําเนิด ผูพิการที่เกิดอุบัติเหตุที่มีการสูญเสียการเคลื่อนไหวของขา เทคโนโลยีมีบทบาท

สําคัญในการยกระดับคุณภาพชีวิตของผูพิการ โดยไมเพียงแคชวยในการเคล่ือนยายหรือการทํากิจกรรมตาง ๆ 

แตยังชวยใหผู พิการสามารถมีความเปนอิสระในการดําเนินชีวิตประจําวันมากขึ ้น ลดการพึ ่งพาผูอื่น  

เทคโนโลยีจึงเปนเครื่องมือสําคัญในการสรางความเทาเทียมและชวยเหลือผูพิการในสังคมใหมีชีวิตท่ีดีกวาเดิม 

 ทางตางระดับตามสถานที่ตางๆ เชน โรงเรียน หาง โรงพยาบาล เปนตน เปนอุปสรรคสําคัญ ในการ

เคล่ือนยายและการใชชีวิตประจําวันของคนพิการท่ีนั่งเกาอี้รถเข็น ทางตางระดับท่ีไมมีส่ิงอํานวยความสะดวก

ในการรองรับจะทําใหผูพิการตองพึ่งพาผูอื่นในการชวยยกเกาอี้รถเข็นขึ้นหรือลงบันไดโดยบางครั้งอาจทําให

เกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยในการเคล่ือนยาย 

 การเก็บทางลาดแลวนําออกมาใชเมื่อจําเปนเปนการออกแบบท่ีตอบโจทยความยืดหยุนในการใชงาน

พื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม สาเหตุหลักมาจากขอจํากัดของพื้นท่ีในอาคารหรือบริเวณ

ที่มีพื้นที่จํากัด เชน รานคาในเมืองหรืออาคารที่มีคุณคาทางประวัติศาสตร ซึ่งการติดตั้งทางลาดถาวรอาจกีด

ขวางหรือไมเหมาะสมกับการใชงานในชีวิตประจําวัน นอกจากนี้ยังชวยลดอุปสรรคในการเดินเทาหรือการใช

พื้นที่โดยผูใชงานกลุมอื่น การออกแบบทางลาดแบบเก็บไดชวยใหสามารถรองรับผูใชวีลแชรหรืออุปกรณชวย

เดินไดเมื่อมีความจําเปน และยังลดความเสี่ยงของอุบัติเหตุในพื้นที่ใชงานปกติ เชน การสะดุดหรือการลื่นลม 

ความสําคัญของระบบนี้คือการสรางพื้นที่ที่ทุกคนสามารถเขาถึงไดอยางเทาเทียมโดยไมกระทบตอการใชงาน

ทั่วไปหรือความงามของพื้นที่ นอกจากนี้ยังสะทอนถึงความใสใจในหลักการ Universal Design ซึ่งเนนการ

สรางสภาพแวดลอมท่ีครอบคลุมและเปนมิตรตอผูใชงานทุกกลุมในสังคม 

จากปญหาดังกลาว คณะผูจัดทําโครงงานจึงมีความคิดท่ีจะประดิษฐทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ีถูก

พัฒนาขึ้นมาเพื่อแกปญหาใหผูใชเกาอี้รถเข็นหรือผูที่มีความพิการทางรางกายตองเผชิญเมื่อเจอกับทางตาง

ระดับในที่ตาง ๆ เชน อาคาร โรงพยาบาล หางสรรพสินคา หรือบานถือเปนอุปสรรคสําคัญสําหรับผูใชเกาอี้

รถเข็น และตอบโจทยความยืดหยุนในการใชงาน รักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม และใสในใจหลักการ  

Universal Design การพัฒนาทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)

ตระหนักถึงความจําเปนในการปรับปรุงคุณภาพชีวิตของผูพิการและผูสูงอายุ โดยเฉพาะในกรณีท่ีตองเดินทาง

หรือเคลื่อนยายในพื้นท่ีตางระดับ ชวยใหผูพิการสามารถมีชีวิตที่สะดวกสบายและมีความเปนอิสระในการ

ดําเนินชีวิตมากข้ึนโดยยังคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 
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2. วัตถุประสงคของโครงงาน 

2.1 เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for 

All) ที่สามารถชวยเหลือคนพิการขึ้นทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของ

สถาปตยกรรม 

2.2 เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ  

2.3 เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ 

 

3. ขอบเขตของการทําโครงงาน 

ผูจัดทําโครงงาน ทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)  

ไดกําหนดขอบเขตของการทําโครงงาน ดังนี ้

 3.1 กลุมเปาหมายหรือผูใช  

  ผูท่ีมีความพิการทางรางกายและผูสูงอายุท่ีจําเปนตองใชวีลแชรในการเคล่ือนท่ี  

3.2 ตัวแปรท่ีเก่ียวของ 

ตัวแปรตน อุปกรณทางลาดอัจฉริยะ โดยใชบอรด KidBright และกลอง Huskey lens 

ตัวแปรตาม ความสะดวกและปลอดภัยของผูพิการและผูสูงอายุท่ีใชทางลาดอัจฉริยะดวย AI 

ตัวแปรควบคุม เซนเซอร Sensor ตรวจจับการเคลื่อนไหว ทางกายภาพของวัตถุเมื ่อมีการ

เคล่ือนไหวในขอบเขตรัศมีท่ีกําหนด ท้ังในแนวต้ัง และแนวนอน 

 3.3 ระยะเวลาในการศึกษา 

ระยะเวลาในการศึกษา ระหวาง เดือนตุลาคม  พ.ศ. 2566 ถึง เดือนพฤศจิกายน พ.ศ. 2567 

3.4 สถานท่ีใชในการศึกษา 

สถานท่ีใชในการศึกษา ณ โรงเรียนเศรษฐเสถียร ในพระราชูปถัมภ   

 

4. ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

4.1 ไดทางลาดอัจฉริยะดวย AI ที่สามารถชวยเหลือคนพิการขึ้นทางตางระดับไดอยางสะดวกและ

ปลอดภัยและคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

4.2 ไดใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาด

อัจฉริยะดวย AI เล่ือนออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป 

4.3 นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยคนพิการ โดยการจัดทํา

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI 
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บทที่ 2 

การทบทวนวรรณกรรม 

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI ผูจัดทําไดศึกษาเอกสารท่ีเกี่ยวของ ดังนี้ 

1. เทคโนโลยี AI สําหรับการควบคุมระบบอัตโนมัติ 

2. ความพิการทางการเคล่ือนไหวหรือทางรางกายท่ีตองใชเกาอี้รถเข็น 

  3. หลักการและแนวทางของ Universal Design (การออกแบบเพื่อทุกคน) 

  4. มาตรฐานและหลักการออกแบบทางลาดสําหรับผูพิการ 

  

1. เทคโนโลยี AI สําหรับการควบคุมระบบอัตโนมัติ 

โครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI ไดมีการประยุกตใชบอร ดสมองกลฝงตัวรวมกับโมดูล

ปญญาประดิษฐประมวลผลภาพ เพื่อสรางนวัตกรรมสําหรับผูพิการทางการเคล่ือนไหวท่ีตองใชเกาอี้รถเข็น 

บอรด KidBright 

KidBright เปนบอรดสมองกลฝงตัวท่ีสามารถทํางานตามชุดคําส่ัง โดยผูเรียนสามารถสรางชุดคําส่ัง

ผานโปรแกรม KidBright IDE บนคอมพิวเตอร ที่ใชงานงาย เพียงใชการลากบล็อกคําสั่งมาวางตอกัน (Drag 

and Drop) ชวยลดความกังวลเรื่องการพิมพชุดคําสั ่งผิด ชุดคําสั ่งที ่ถูกสรางดังกลาวจะถูกสงไปที่บอรด 

KidBright ใหทํางานตามท่ีกําหนดไว เชน รดนํ้าตนไมตามระดับความช้ืนท่ีกําหนด หรือเปด-ปดไฟตามเวลาท่ี

กําหนด เปนตน 

HuskyLens โมดูลปญญาประดิษฐประมวลผลภาพ 

 
HuskyLens เปนแผงวงจรท่ีติดต้ังกลองและหนวยประมวลผลดานปญญาประดิษฐหรือ AI เพื่อ

ชวยใหไมโครคอนโทรลเลอรสามารถทํางานท่ีเกี่ยวของกับการตรวจจับภาพ สี เสน รูปรางของวัตถุ หนาของ

มนุษยหรือส่ิงมีชีวิต และแท็กหรือสัญรูปเขารหัสไดอยางสะดวกและมีประสิทธิภาพมากข้ึน 
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  คุณสมบัติทางเทคนิค 

  HuskyLens สามารถเชื่อมตอและใชงานกับไมโครคอนโทรลเลอรรวมสมัยไดทุกตระกูลที่มี

วงจรเชื่อมตอ UART หรือบัส I2C ไมวาจะเปน Arduino, micro:bit, ESP32, OpenKB และ KidBright32 

รวมถึงบอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็ก Raspberry Pi หรือเทียบเทาและดีกวา โดย HuskyLens ชวยลดภาระใน

การเขียนโปรแกรมที่ซับซอนเพื่อการประมวลผล AI ดานภาพและการมองเห็นไดอยางมาก มีชิปประมวลผล

หลักคือ Kendryte K210 โมดูลตรวจจับภาพ OV2640 เปนโมดูลกลองความละเอียด 2 ลานพิกเซล ใชไฟเล้ียง 

3.3 ถึง 5V ตองการกระแสไฟฟาในขณะทํางานปกติ 320mA ท่ีไฟเล้ียง 3.3V หรือ 230mA ท่ีไฟเล้ียง 5V เมื่อ

ทํางานในโหมดจดจําหนา จอแสดงผลมีความสวาง 80% เชื่อมตอผานบัส UART หรือ I2C จอแสดงผลแบบ 

IPS ขนาด 2 นิ้ว มีความละเอียด 320 x 240 จุด 

อัลกอริธึ่มท่ีมีมาพรอมใชงาน ประกอบดวย  

1. การจดจําหนา (Face Recognition) 

2. การติดตามวัตถุ (Object Tracking) 

3. การจดจําวัตถุ (Object Recognition) 

4. การติดตามเสน (Line Tracking) 

5. การจดจําสี (Color Recognition) 

6. การจดจําแท็กหรือสัญรูปเขารหัส (Tag Recognition) 
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2. ความพิการทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกายและเกาอี้รถเข็น 

ตามประกาศกระทรวงการพัฒนาสังคมและความมั่นคงของมนุษย เรื่อง ประเภทและหลักเกณฑความ

พิการ (ฉบับที่ ๒) พ.ศ. ๒๕๕๕ ไดกําหนดหลักเกณฑกําหนดความพิการทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกาย 

ดังนี้ 

(๑) ความพิการทางการเคล่ือนไหว หมายถึง การท่ีบุคคลมีขอจํากัดในการปฏิบัติกิจกรรมใน

ชีวิตประจําวันหรือการเขาไปมีสวนรวมในกิจกรรมทางสังคม ซึ่งเปนผลมาจากการมีความบกพรองหรือการ

สูญเสียความสามารถของอวัยวะในการเคล่ือนไหว ไดแก มือ เทา แขน ขา อาจมาจากสาเหตุอัมพาต แขน ขา 

ออนแรง แขน ขาขาด หรือภาวะเจ็บปวยเรื้อรังจนมีผลกระทบตอการทํางานมือ เทา แขน ขา 

(๒) ความพิการทางรางกาย หมายถึง การที่บุคคลมีขอจํากัดในการปฏิบัติกิจกรรมใน

ชีวิตประจําวันหรือการเขาไปมีสวนรวมในกิจกรรมทางสังคม ซึ่งเปนผลมาจากการมีความบกพรองหรือความ

ผิดปกติของศีรษะ ใบหนา ลําตัว และภาพลักษณภายนอกของรางกายท่ีเห็นไดอยางชัดเจน 

         เกาอี้รถเข็นหรือวีลแชร คือ เกาอี้ท่ีมีลอ ซึ่งถูกพัฒนามาใหเปนรถเข็นนั่ง โดยเปนอุปกรณสําหรับผูปวย 

หรือผูพิการที่มีปญหาการเคลื่อนไหวรางกาย เปนตัวชวยในการเดินทางไปยังสถานที่ตาง ๆ ไดอยางสะดวก 

รวมไปถึงการใชชีวิตประจําวันใหสามารถใชชีวิตไดสะดวกมากยิ่งขึ้น ผูที่จําเปนตองใชเกาอี้รถเข็น ไดแก ผู

พิการ หรือผู ที ่ไมสามารถเคลื่อนไหวดวยขาไดสะดวก โดยมีรูปแบบใชงานในระยะเวลาสั้นๆ หรือแบบท่ี

จําเปนตองใชเกาอี้รถเข็นในระยะยาว หรือถาวร  

ประเภทของเกาอี้รถเข็น 

รถเข็นนั่ง (Wheelchair) แบบธรรมดา หรือแบบปรับเอน หรือปรับยืนได คุณสมบัติอาจ

แตกตางกันออกไป เชน ขนาด , นํ้าหนัก , พับเก็บได แตท่ีจะเหมือนกันอยูตรงท่ีบริเวณลอของวีลแชรนั้นจะมี

วงแหวนยื่นออกมา ใหผูใชงานจับและใชกําลังแขนหมุนลอ เพื่อใหวีลแชรสามารถเคลื่อนที่ไปในทิศทางตามท่ี

ตองการได 

รถเข็นนั่งสําหรับกีฬา (Sport Wheelchair) จะออกแบบมาเปนพิเศษ เพื่อใหนักกีฬานําไปใช

ในการแขงขันกีฬา เชน รถเข็นนั่ง 3 ลอ สําหรับแขงกรีฑา หรอืรถเข็นนั่ง สําหรับเลนบาสเกตบอล เปนตน 

รถเข็นไฟฟา (Electric Wheelchair) ที่จะสามารถขับเครื่องรถเข็นยดวยมอเตอรผานรีโมท

ควบคุมทิศทาง   

  

3. หลักการและแนวทางของ Universal Design (การออกแบบเพื่อทุกคน) 

การออกแบบเพื่อมวลชน (Universal Design) เปนแนวคิดการออกแบบสภาพแวดลอม และส่ิง

อํานวยความสะดวก รวมถึงสิ ่งของเครื ่องใชทั ่วไปในสังคม โดยมีหลักการออกแบบเพื ่อการใชงานท่ี

สะดวกสบาย ปลอดภัยครอบคลุมสําหรับทุกคน และไมตองมีการดัดแปลงพิเศษหรือเฉพาะเจาะจงเพื่อบุคคล

กลุมใดกลุมหนึ่ง (ทิพวัลย ทองอาจ,2553) เพื่อใหทุกคนในสังคมสามารถใชประโยชนจากสิ่งเหลานี้ไดอยาง
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เต็มที่ คุมคาและเทาเทียม จึงเปนแนวคิดที่คํานึงถึงการใชงานที่ครอบคลุมกลุมบุคคลทั้งคนสูงอายุ คนปวย 

สตรีตั ้งครรภ คนแคระ เด็กเล็กที่มากับรถเข็น คนพิการประเภทตาง ๆ เชน ทางการเห็น ทางการไดยิน 

ทางการเคลื่อนไหวหรือทางรางกาย ทางสติปญญา รวมทั้งคนที่อานหนังสือไมออก เพื่อใหบุคคลเหลานี้

สามารถอยูในสังคมรวมกับบุคคลท่ัวไปไดอยางปกติสุข (APO Team, 2554) 

 การออกแบบเพื่อมวลชน มีหลักการพื้นฐาน 7 ประการ สําหรับใชเปนแนวคิดในการออกแบบ ไดแก 

  1. มีความเทาเทียมกันในการใชประโยชน (Equitable use) เปนการออกแบบที่สรางความ

เทาเทียมกันในการใชของผูใช เพื่อใหทุกคนสามารถใชประโยชนจากส่ิงอํานวยความสะดวกนี้ไดอยางเสมอภาค 

เชน การออกแบบเคานเตอรใหบริการของหนวยงานตาง ๆ หรือธนาคารที่มีความสูงตางระดับ เพื่อใหผูใช

รถเข็นหรือเด็กสามารถใชงานไดอยางสะดวก 

  2. มีความยืดหยุนในการใชงาน (Flexibility in use) เปนการออกแบบที่ทําใหแตละคนที่มี

ความหลากหลายไดใชไดเหมือนกัน อุปกรณหรือส่ิงอํานวยความสะดวกควรออกแบบใหมีความยืดหยุนตอการ

ใชงาน ท้ังผูท่ีถนัดมือซายและมือขวา หรือสามารถปรับรูปแบบตามความสูงได 

  3. เรียบงายและใชงานงาย (Simple and Intuitive to use) เปนการออกแบบที่ทําให

ผลิตภัณฑนั้นงายตอการเขาใจ โดยไมคํานึงถึงประสบการณ และระดับความรูความสามารถของผูใชวามีความรู

ระดับใด ทําใหผูใชงานสามารถใชงานไดงาย ภาพ 3 ปายบนส่ิงของและบริการท่ีออกแบบใหงายตอการเขาใจ 

  4. ขอมูลชัดเจน (Perceptible information) เปนการออกแบบท่ีทําใหแตละคนเขาถึงขอมูล

ไดเหมือนกัน สามารถสื่อสารขอมูลที่จําเปนกับผูใชงาน และปราศจากขอจํากัดของผูมีความบกพรองทาง

ประสาทสัมผัส โดยการใชสัญลักษณ ใชพื้นผิวตางสัมผัส หรือใชสีสันท่ีตัดกับสภาพแวดลอมโดยรอบ และการ

แนะนําการใชงานดวยส่ือหลากหลาย 

  5. ปองกันความผิดพลาดได (Tolerance for error) เปนการออกแบบท่ีคํานึงความปลอดภัย

ของผูใช โดยลดอันตรายหรืออุบัติเหตุตาง ๆ ที่อาจเกิดขึ้นไดโดยไมตั้งใจ เชน การออกแบบที่เตรียมอุปกรณ

เพื่อใหเกิดความปลอดภัยไวมีระบบปองกันอันตรายหากมีการใชผิดพลาด 

  6. ชวยผอนแรงได (Low Physical effort) เปนการออกแบบที่เนนใหผู ใชลดการใชแรง 

สะดวกตอการใชงาน ไมตองออกแรงมาก เปด-ปดไดงายแมจะมีขอจํากัดของรางกาย 

  7. ขนาดและพื้นท่ีเหมาะสมในการเขาถึงและใชงาน (Size and Space for approach and 

use) เปนการออกแบบใหมีขนาดที่เหมาะสม และมีพื ้นที่สําหรับการเขาถึงและการใชงานที่เพียงพอ โดย

ปราศจากขอจํากัดทางรางกายหรือการเคลื่อนไหว เชน ขนาดของหองนํ้าสําหรับผูพิการที่ออกแบบให

เหมาะสมตอการใชรถเข็น (Wheelchair) มีขนาดพื้นที่เพียงพอสําหรับการหมุน หรือกลับรถเข็นไดภายใน

หองนํ้า 

4. มาตรฐานและหลักการออกแบบทางลาดสําหรับผูพิการ 

กฎกระทรวงกําหนดส่ิงอํานวยความสะดวกในอาคารสําหรับผูพิการหรือทุพพลภาพ และคนชรา พ.ศ. 

2548 ไดกําหนดเกี่ยวกับทางลาดใหมีลักษณะ ดังตอไปนี้ 
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(1) พื้นผิวทางลาดตองเปนวัสดุท่ีไมล่ืน 

(2) พื้นผิวของจุดตอเนื่องระหวางพื้นกับทางลาดตองเรียบไมสะดุด 

(3) มีความกวางสุทธิไมนอยกวา 90 เซนติเมตร ในกรณีเปนทางลาดแบบสองทางสวนกัน ใหมีความ

กวางสุทธิไมนอยกวา 1.50 เมตร 

(4) มีพื้นท่ีหนาทางลาดเปนท่ีวางยาวไมนอยกวา 1.50 เมตร 

(5) มีความลาดชันไมเกิน 1 : 12 และมีความยาวชวงละไมเกิน 6 เมตร ในกรณีที่ทางลาดยาวเกิน 6 

เมตร ตองจัดใหมีชานพักยาวไมนอยกวา 1.50 เมตร ค่ันระหวางแตละชวงของทางลาด 

(6) ทางลาดดานท่ีไมมีผนังกั้นใหยกขอบสูงจากพื้นผิวของทางลาดไมนอยกวา 10 เซนติเมตร และตอง

มีราวจับและราวกันตก 

(7) ทางลาดท่ีมีความยาวต้ังแต 1.80 เมตรข้ึนไป ตองมีราวจับท้ังสองดาน และทางลาดท่ีมีความกวาง

ต้ังแต 3 เมตรข้ึนไป ตองมีราวจับหางกันไมเกิน 1.50 เมตร ท้ังนี้ กรณีท่ีตองติดต้ัง ราวจับเพิ่มเติม ทางลาดนั้น

จะตองเหลือพื้นที่เพียงพอที่ผูพิการหรือทุพพลภาพ หรือคนชราที่ใชเกาอี้ลอ สามารถเขาออกไดอยางสะดวก 

โดยราวจับใหมีลักษณะ ดังตอไปนี้ 

(ก) ทําดวยวัสดุเรียบ มีความมั่นคงแข็งแรง ไมเปนอันตรายในการจับและไมล่ืน 

(ข) มีลักษณะกลมหรือมีลักษณะมนไมมีเหล่ียม โดยมีเสนผานศูนยกลางไมนอยกวา 3 เซนติเมตร 

แตไมเกิน 4 เซนติเมตร 

(ค) สูงจากพื้นไมนอยกวา 75 เซนติเมตร แตไมเกิน 90 เซนติเมตร 

(ง) ราวจับดานท่ีอยูติดผนังใหมีระยะหางจากผนังไมนอยกวา 4 เซนติเมตร มีความสูงจากจุดยึด

ไมนอยกวา 10 เซนติเมตร และผนังบริเวณราวจับตองเปนผนังเรียบ 

(จ) ราวจับตองยาวตอเนื่องกันหรือในกรณีท่ีไมสามารถทําใหตอเนื่องกันไดใหมีระยะหางไมเกิน 5 

เซนติเมตร และสวนท่ียึดติดกับผนังจะตองไมกีดขวางหรือเปนอุปสรรคตอการใชของคนพิการ ทางการมองเห็น 

(ฉ) ปลายของราวจับใหยื่นเลยจากจุดเริ่มตนและจุดส้ินสุดของทางลาดไมนอยกวา 30 เซนติเมตร 

โดยปลายราวจับตองงอหรือเก็บได 

(8) มีปายแสดงทิศทาง ตําแหนง หรือหมายเลขช้ันของอาคารท่ีคนพิการทางการมองเห็น และคนชรา

สามารถทราบความหมายได โดยต้ังอยูบริเวณทางข้ึนและทางลงของทางลาดท่ีเช่ือมระหวางช้ัน ของอาคาร 

(9) มีสัญลักษณรูปผูพิการติดไวในบริเวณทางลาดท่ีจัดไวใหแกผูพิการหรือทุพพลภาพและคนชรา 
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บทที่ 3 

วิธีการดาํเนินการวิจัย 

 
โครงงาน เรื่อง ทางลาดอัจฉริยะดวย AIมีข้ันตอนและวิธีการในการจัดทําโครงงาน ดังนี้ 

1. รายละเอียดส่ิงประดิษฐ 

2. วิธีการดําเนินงาน 
 

1. รายละเอียดสิ่งประดิษฐ 

1.1 วัสดุ อุปกรณท่ีใช 

ท่ี รายการ ท่ี รายการ 

1 บอรด kidbright 1 ชุด 2 สายไฟ 1 ชุด 

3 สาย USB 1 เสน 
 

  

4 บอรด iKB-1  1  ชุด 

5 มอเตอร 12v 1 ตัว 

                              

6 แบตเตอรี่สํารอง 1 ชุด 

7 ไมอัด 1 แผน 

 

 

8 เหล็กกลอง 

9. HuskyLens 10. ลอ  

11. ตัวควบคุมมอเตอร zk-bm1 12. แบตเตอรี่ 

 

 

 

 



ท า ง ล า ด อั จ ฉ ริ ย ะ ด ว ย  A I  ( S m a r t R a m p  A I :  A d a p t i v e  A c c e s s i b i l i t y  f o r  A l l )   ห น า  | 10 

 

S h o w  &  S h a r e  2 0 2 4   โ ค ร ง ง า น สิ่ ง ป ร ะ ดิ ษ ฐ ส ม อ ง ก ล ฝ ง ตั ว   ร ะ ดั บ ชั้ น มั ธ ย ม ศึ ก ษ า ต อ น ป ล า ย  

 

1.2 คุณสมบัติของสิ่งประดิษฐ 

อุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) โดยใช 

KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาดเล่ือน

ออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป เปนส่ิงอํานวยความสะดวกท่ีมีความยืดหยุนใน

การใชงานพื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรมชวยใหผูพิการและผูสูงอายุไมตองพึ่งพาผูอื่นใน

การชวยยกเกาอี้รถเข็นข้ึนโดยบางครั้งอาจทําใหเกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยใน

การเคล่ือนยาย  

2. วิธีการดําเนินงาน 

2.1 ข้ันตอนและวิธีการออกแบบ 

2.1.1 ประชุมเพื่อพิจารณาเลือกหัวขอโครงงาน โดยปรึกษาหัวขอและประเด็นท่ีพบในชวยเหลือ

คนพิการ และนําความรูเกี่ยวกับวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีมาแกปญหา โดยสมาชิกในกลุมเลือก ทางลาด

อัจฉริยะดวย AI โดยใช KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อกลองตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น 

จะสงสัญญาณไปยัง KidBright จากนั้นบอรด KidBright ส่ังมอเตอรเล่ือนทางลาดออกจากพื้น เมื่อรถเข็นผาน

ทางลาดเรียบรอยแลว จะทําการสั่งมอเตอรเก็บทางลาดกลับเขาสูพื ้น และเพื่อเพิ่มความปลอดภัย จะใช

เซ็นเซอรระยะ (Ultrasonic Sensor) เพื่อตรวจจับวัตถุระหวางการเล่ือนทางลาด หากพบส่ิงกีดขวาง ระบบจะ

หยุดการทํางานช่ัวคราว 

2.1.2 นําเสนอหัวขอโครงงานทางลาดอัจฉร ิยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) ตอครูท่ีปรึกษา 

2.1.3 ประชุมปรึกษาเกี่ยวกับการดําเนินงานจัดทําโครงงานวิทยาศาสตร โดยแบงหนาที่ศึกษา

ขอมูลท่ีจะทําโครงงาน โดยนําความรูจากการเรียนรู และใชงานดวยบอรด KidBright มาใชในการทําโครงงาน 

2.1.4 ศึกษาวิธีการดําเนินโครงงาน ปรึกษาผูเช่ียวชาญดานตาง ๆ  

2.1.5 ออกแบบในการทําส่ิงประดิษฐ และกําหนดวัสดุ อุปกรณท่ีใชในการทําโครงงาน 

2.2 การสรางชุดคําสั่ง 

2.3.1 เขียนชุดคําสั่ง ดวยโปรแกรม KidBright บนคอมพิวเตอร  หาก HuskeyLens ตรวจพบ

รถเข็นผูพิการ → สงสัญญาณไปยัง KidBright → KidBright สั่งมอเตอรเลื่อนทางลาดออกจากพื้น เมื่อ

รถเข็นผานพน → สั่งมอเตอรเก็บทางลาดกลับเขาสู พื้น  และเพื่อเพิ่มความปลอดภัยจะใชเซ็นเซอรระยะ 

(Ultrasonic Sensor) เพื่อตรวจจับวัตถุระหวางการเล่ือนทางลาด หากพบส่ิงกีดขวาง ระบบจะหยุดการทํางาน

ช่ัวคราว 
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ชุดคําส่ังโปรแกรม KidBright IDE 

2.3.2 สงคําส่ังเขาบอรด KidBright โดยทําการเช่ือมตอบอรดกับคอมพิวเตอรโนตบุค โดยใชสาย 

Micro USB ในการโอนถายขอมูล 

2.3 การประกอบช้ินงานและโครงสราง 

2.3.1 ดําเนินการประกอบอุปกรณ ทางลาดอัจฉริยะดวย AI  

   
 

   
2.3.2 ติดตั้งบอรด KidBright และ HuskeyLens ใชสําหรับประมวลผลขอมูลและควบคุมกลไก 

ตอเขากับ i-KB1 เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ใชกลอง Huskey Lens สําหรับตรวจจับวัตถุ เชน 

รถเข็นผูพิการ 

2.3.3 ตอสายไฟฟามอเตอรไฟฟา ใชเลื่อนทางลาดเขา-ออก กลไกเลื่อนทางลาด และใชมอเตอร

สําหรับการยืด-หดทางลาดและตรวจสอบระยะหางเพื่อความปลอดภัย 

2.3.4 ตกแตงและเก็บสายไฟใหเรียบรอย 
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2.4 การทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน 

นําทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ที่ติดตั้งอุปกรณ

เรียบแลวมาทดสอบประสิทธิภาพการทํางานโดยทําตามข้ันตอนดังนี้ 

2.4.1 ทดสอบระบบการตรวจจับ ตรวจสอบวา Huskey Lens สามารถแยกแยะรถเข็นไดแมนยํา

ในสภาพแสงและมุมมองท่ีแตกตางกัน 

2.4.2 ทดสอบการทํางานของกลไก ทดสอบการเล่ือนทางลาดเขา-ออกหลายครั้ง และตรวจสอบ

การหยุดเมื่อพบส่ิงกีดขวาง 

2.4.3 ทดสอบความปลอดภัย: ตรวจสอบวาไมมคีวามเส่ียงท่ีทางลาดจะทํางานผิดพลาดหรือเปน

อันตรายตอผูใชงาน 

2.4.4 สอบถามความคิดเห็นของผูท่ีมีความพิการทางรางกาย: มีการสูญเสียการเคล่ือนไหวของขา 

ผูสูงอายุ โดยใชแบบสอบถามความพึงพอใจ 

2.4.5 ประชุมอภิปรายปญหาท่ีเกิดข้ึนทดสอบ และแกไขปรับปรุงจนไดช้ินงานท่ีสมบูรณ 
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บทที่ 4 

ผลการวิจัย 
 

โครงงานทางลาดอัจฉร ิยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All)  

มีวัตถุประสงคเพื่อ 1. เพื่อออกแบบและสรางทางลาดอัจฉริยะดวย AI ท่ีสามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตาง

ระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัยและคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 2. เพื่อใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือ

คนผูพิการ 3. เพื่อฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ 

 

ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน 

 จากการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI ที่ติดตั้งเพื่อตรวจจับ

เกาอี้รถเข็น โดยทดสอบความแมนยําของเซ็นเซอรเปนจํานวน 10 ครั้งในการตรวจจับเกาอี้รถเข็น รายละเอียด

การทดสอบประสิทธิภาพของอุปกรณ ดังนี้ 

 
ผลการทดสอบประสิทธิภาพความแมนยําของเซ็นเซอร  (คร้ังท่ี) 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

ผลการทํางาน           

หมายเหตุ   ไมสามารถตรวจจับได  สามารถตรวจจับและอุปกรณทํางาน 

จากการทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณ พบวา จากการทดสอบ จํานวน 10 ครั้ง เม่ือ

เกาอี้รถเข็นอยูในตําแหนงตรวจจับของกลอง อุปกรณสามารถวิเคราะหและทํางานไดทั้ง 10 ครั้ง ดังนั้น การ

ทดสอบประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive 

Accessibility for All) สามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ 
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บทที่ 5 

สรุปผลและอภปิรายผลการวิจัย 
 

 สรุปผล 

 ทางลาดอัจฉริยะดวย AI  (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) มีการทํางานโดยใช 

KidBright ตอเขากบั i-KB1 และ Huskeylens เมื่อเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุพบเกาอี้รถเข็น ก็จะมีทางลาดเล่ือน

ออกมาใหผูพิการไดเล่ือนรถเกาอี้รถเข็นไปทางตางระดับถัดไป เปนส่ิงอํานวยความสะดวกท่ีมีความยืดหยุนใน

การใชงานพื้นท่ีและการรักษาความสวยงามของสถาปตยกรรม ชวยใหผูพิการและผูสูงอายุไมตองพึ่งพาผูอื่นใน

การชวยยกเกาอี้รถเข็นข้ึน โดยบางครั้งอาจทําใหเกิดอันตรายหรือความลําบากแกผูใชเกาอี้รถเข็นและผูชวยใน

การเคลื่อนยาย จากผลการทดสอบ พบวาประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณทางลาดอัจฉริยะดวย AI  

(SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) สามารถทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพสามารถสรุปผล 

ดังนี้ 

1. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI สามารถชวยเหลือคนพิการข้ึนทางตางระดับไดอยางสะดวกและปลอดภัย

และคงความสวยงามของสถาปตยกรรม 

2. ทางลาดอัจฉริยะดวย AI เปนการใชเทคโนโลยี AI ชวยเหลือคนผูพิการ ท่ีสามารถทํางานไดอยางมี

ประสิทธิภาพ 

3. นักเรียนไดฝกการสรางโครงงานจากบอรด KidBright ท่ีนํามาชวยเหลือคนพิการและผูสูงอายุ โดย

การจัดทําโครงงานทางลาดอัจฉริยะดวย AI (SmartRamp AI: Adaptive Accessibility for All) ไดสําเร็จตรง

ตามคุณสมบัติท่ีไดกําหนดไว 

 

 ขอเสนอแนะเพื่อพัฒนาผลงานตอไป 

1. พัฒนาอัลกอริทึม AI ใหมีความแมนยําสูงขึ้น : ปรับปรุงอัลกอริทึม AI และอุปกรณตรวจจับให

สามารถตรวจจับผูใชที่มีลักษณะแตกตางกัน เชน ผูใชที่เดินพรอมไมเทา ผูใชที่นั่งวีลแชรไฟฟา เพื่อใหระบบ

รองรับผูใชงานหลากหลายรูปแบบ. 

2. พัฒนาแอปพลิเคชันควบคุม : สรางแอปพลิเคชันที่ผูดูแลหรือผู ใชสามารถสั่งการทางลาดผาน

สมารทโฟน เชน การปรับมุมทางลาดหรือตรวจสอบสถานะการใชงาน. 

3. การเก็บขอมูลและปรับปรุงจากการใชงานจริง : เก็บขอมูลการใชงานเพื่อนํามาวิเคราะหพฤติกรรม

ผูใชและปรับปรุงอุปกรณใหตอบสนองตอความตองการที่เปลี่ยนแปลง เชน การปรับความเร็วหรือความลาด

เอียงตามปริมาณการใชงานในชวงเวลาตาง ๆ. 

4. เพิ่มฟงกชันความปลอดภัย : ติดต้ังระบบตรวจจับส่ิงกีดขวางและหยุดการทํางานเมื่อพบความเส่ียง 

เพื่อปองกันอุบัติเหตุท่ีอาจเกิดข้ึนระหวางการใชงาน. 
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