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บทคัดย=อ 

โครงงาน Smart Tilt Wheelchair เปbนการออกแบบและพัฒนาระบบวีลแชร/อัจฉริยะที่ควบคุมด@วย

การเคล่ือนไหวของจมูก ซ่ึงเหมาะสำหรับผู@ท่ีมีภาวะจำกัดในการเคล่ือนไหว เช=น ผู@ท่ีมีอาการกล@ามเน้ืออ=อนแรง

หรือพิการทางแขนขา แต=ยังสามารถใช@การเคลื ่อนไหวของศีรษะหรือใบหน@าได@ ระบบจะใช@ Arduino 

Uno เปbนหน=วยประมวลผลหลัก หรือที่เรียกว=า "สมอง" ของระบบ เพื่อควบคุมการเคลื่อนที่ของวีลแชร/ และ

เช่ือมต=อกับโปรแกรมคอมพิวเตอร/ท่ีใช@ Python เพ่ือประมวลผลภาพจากกล@องท่ีติดต้ังไว@ 

ในการทำงานของระบบกล@องจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของใบหน@าผู@ใช@งาน โดยมีการกำหนดกรอบ

สี่เหลี่ยม (บน, ล=าง, ซ@าย, ขวา) ในระบบสำหรับการควบคุมทิศทางของวีลแชร/ หากผู@ใช@งานเอาจมูกไปที่กรอบ

ใดกรอบหนึ่ง ระบบจะทำการสั่งให@วีลแชร/เคลื่อนที่ไปในทิศทางนั้น ๆ เช=น กรอบบนทำให@วีลแชร/เดินหน@า, 

กรอบล=างทำให@ถอยหลัง, กรอบซ@ายทำให@เล้ียวซ@าย และกรอบขวาทำให@เล้ียวขวา 

การประมวลผลภาพจะใช@ OpenCV และ dlib (ไลบรารีสำหรับการประมวลผลภาพ) ในการตรวจจับ

ใบหน@าและวิเคราะห/ตำแหน=งของจมูก โดย Python จะใช@เพื ่อประมวลผลข@อมูลจากกล@องและส=งข@อมูล

ผ=าน serial port ไปยัง Arduino Uno ซึ่งจะทำการควบคุมการเคลื่อนไหวของวีลแชร/ตามคำสั่งที่ได@รับจาก

โปรแกรม Python โมดูล cv2 ใช@ในการจัดการภาพจากกล@อง, dlib ใช@สำหรับการตรวจจับและวิเคราะห/

ใบหน@า และ serial ใช@สำหรับการส่ือสารระหว=าง Python และ Arduino IDE ผ=าน serial port 

โครงงานนี้ช=วยให@ผู@ที่มีความบกพร=องในการเคลื่อนไหวสามารถเคลื่อนที่ได@อย=างอิสระ โดยไม=ต@องใช@

แขนหรือขาในการควบคุมวีลแชร/ เพิ่มความสะดวกและความปลอดภัยในการใช@ชีวิตประจำวันให@กับผู@ที่มีความ

ต@องการพิเศษในการเคล่ือนไหว 

   

 

 

คำสำคัญ; วีลแชร/อัจฉริยะ (Smart Wheelchair), การควบคุมด@วยจมูก (Nose Control)  

การตรวจจับจุดบนใบหน@า (Facial Landmark Detection)    



 

บทท่ี 1  

บทนำ 

ท่ีมาและความสำคัญ 

การพัฒนาเทคโนโลยีเพื่อสนับสนุนและช=วยเหลือผู@ที่มีความบกพร=องในการเคลื่อนไหวเปbนสิ่งที่มี

ความสำคัญอย=างยิ่งในป5จจุบัน โดยเฉพาะในกลุ=มผู@ที่มีความสามารถในการเคลื่อนไหวจำกัด เช=น ผู@ที่มีอาการ

กล@ามเนื้ออ=อนแรง หรือผู@ที่พิการทางแขนขา แต=ยังสามารถใช@การเคลื่อนไหวของศีรษะหรือใบหน@าได@ จาก

ป5ญหานี้ โครงงาน Smart Tilt Wheelchair ได@ถูกพัฒนาเพื่อตอบสนองความต@องการในการเคลื่อนไหวของผู@

ที่ไม=สามารถใช@มือหรือขาในการควบคุมวีลแชร/ได@ แต=สามารถใช@การเคลื่อนไหวของจมูกหรือศีรษะในการ

ควบคุมได@ วีลแชร/อัจฉริยะที่ถูกพัฒนาขึ้นในโครงงานนี้ใช@ระบบการควบคุมที่ง=ายและเหมาะสมกับผู@ใช@ โดยใช@

การเคลื่อนไหวของจมูกในการควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ของวีลแชร/ผ=านการกำหนดกรอบ 4 ทิศทาง (บน, 

ล=าง, ซ@าย, ขวา) ซึ่งช=วยให@ผู@ใช@งานสามารถเคลื่อนที่ได@โดยไม=ต@องใช@แขนหรือขา ระบบนี้มีการใช@กล@องในการ

ตรวจจับตำแหน=งของจมูกและส=งข@อมูลไปยังโปรแกรมท่ีควบคุมการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/ 

การพัฒนาเทคโนโลยีนี้มีความสำคัญในด@านการส=งเสริมคุณภาพชีวิตของผู@ที ่มีความบกพร=องทาง

ร=างกาย โดยให@ความสะดวกสบายในการเคลื่อนที่และการทำกิจกรรมประจำวัน ซึ่งเปbนการสนับสนุนให@ผู@ที่มี

ความจำเปbนพิเศษสามารถทำกิจกรรมต=าง ๆ ได@อย=างอิสระและมีความสุขมากขึ้น โดยไม=ต@องพึ่งพาคนอื่นหรือ

อุปกรณ/ที ่ซับซ@อนเกินไป การพัฒนาโครงงานนี้จึงมีความสำคัญทั้งในด@านการประยุกต/ใช@เทคโนโลยีใน

ชีวิตประจำวันและในด@านการสนับสนุนผู@ที่มีความบกพร=องทางร=างกายเพื่อให@พวกเขาสามารถใช@ชีวิตได@อย=างมี

คุณภาพมากย่ิงข้ึน 

วัตถุประสงค/ 

1. เพื่อพัฒนาวีลแชร/อัจฉริยะที่ควบคุมด@วยการเคลื่อนไหวของจมูกหรือศีรษะสำหรับผู@ที่มีความบกพร=อง

ในการใช@แขนขา 

2. เพื่อใช@เทคโนโลยี facial landmark detection ในการตรวจจับตำแหน=งของจมูกเพื่อควบคุมทิศทาง

วีลแชร/ 

ขอบเขตของงานวิจัย 

1. การใช@เทคโนโลยี facial landmark detection ในการตรวจจับตำแหน=งของจมูกเพ่ือควบคุมทิศ

ทางการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/ 

2. การพัฒนาโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/โดยใช@ Arduino Uno และ Python ผ=าน serial 

port เพ่ือเช่ือมต=อระบบท้ังหมดให@ทำงานร=วมกัน 

3. โครงงานน้ีเปbนเพียงโมเดลสำหรับการทดลอง 

  



 

บทท่ี 2 

เอกสารท่ีเก่ียวข@อง 

1. OpenCV Documentation 

• OpenCV (Open-Source Computer Vision Library) เปbนไลบรารีท่ีใช@สำหรับการประมวลผลภาพ

และวิดีโอ รวมถึงการตรวจจับใบหน@าและการวิเคราะห/ข@อมูลจากภาพ ซ่ึงเปbนเทคโนโลยีหลักท่ีใช@ใน

โครงงานน้ีในการตรวจจับจมูกและใบหน@าผู@ใช@ 

2. dlib Documentation 

• dlib เปbนไลบรารีท่ีช=วยในการตรวจจับและติดตามจุดสำคัญบนใบหน@า (facial landmark 

detection) ซ่ึงใช@ในโครงงานน้ีเพ่ือระบุตำแหน=งจมูกและส=วนอ่ืนๆ ของใบหน@า 

3. Shape Predictor 68 Face Landmarks 

• shape_predictor_68_face_landmarks.dat ใช@สำหรับการตรวจจับ 68 จุดสำคัญบนใบหน@า 

เช=น ตา จมูก และปาก ซ่ึงใช@ในการติดตามตำแหน=งจมูกในโครงงาน 

4. Arduino Uno 

Arduino Uno เปbนบอร/ดไมโครคอนโทรลเลอร/ท ี ่ ได @ร ับความนิยมอย=างแพร=หลายในวงการ

อิเล็กทรอนิกส/และ Internet of Things (IoT) โดยมีจุดเด=นที่ใช@งานง=าย ราคาไม=แพง และสามารถนำไปใช@ได@

ทั้งในโครงการทดลองและการพัฒนาผลิตภัณฑ/จริง บอร/ด Arduino Uno ถูกออกแบบมาให@เหมาะสำหรับผู@ท่ี

เริ่มต@นเรียนรู@เกี่ยวกับระบบอิเล็กทรอนิกส/ รวมถึงผู@เชี่ยวชาญที่ต@องการพัฒนาโครงการที่ซับซ@อน โดยหัวใจ

สำคัญของบอร/ดคือไมโครคอนโทรลเลอร/ ATmega328P ซึ่งมีความสามารถในการประมวลผลที่เพียงพอ

สำหรับงานหลากหลายรูปแบบ นอกจากน้ี บอร/ดยังมีพอร/ตสำหรับเชื่อมต=ออุปกรณ/ต=าง ๆ อย=างครบครัน ท้ัง

พอร/ตดิจิทัล พอร/ตอนาล็อก และพอร/ต USB สำหรับการอัปโหลดโปรแกรม   

Arduino Uno ทำให@การพัฒนาระบบควบคุมเปbนเรื่องง=ายขึ้น ไม=ว=าจะเปbนการเชื่อมต=อกับเซนเซอร/ 

มอเตอร/ หรืออุปกรณ/แสดงผล เช=น LED และ Buzzer ซึ่งเหมาะสำหรับโครงการที่ต@องการความยืดหยุ=นสูง 

เช=น โครงงานหุ=นไล=นก ที่ระบบต@องทำงานอย=างอัตโนมัติเพื่อตรวจจับและไล=นกโดยอิงข@อมูลจากเซนเซอร/และ

การควบคุมมอเตอร/   

จุดเด=นที่สำคัญอีกประการหนึ่งของ Arduino Uno คือการสนับสนุนจากชุมชนผู@ใช@งานทั่วโลก ไม=ว=า

จะเปbนเอกสาร คู=มือ ไลบรารี หรือฟอรัมออนไลน/ที่ช=วยแก@ป5ญหาในการพัฒนาโครงการ นอกจากน้ี การเขียน

โปรแกรมบน Arduino Uno ยังใช@ซอฟต/แวร/ Arduino IDE ซึ่งรองรับภาษา C/C++ และมีตัวอย=างโค@ดให@

ศึกษา   

 

 

 

 



 

5. Serial Communication Interface (SCI) 

การสื่อสารระหว=าง Arduino และ Python สามารถทำได@ผ=าน Serial Communication (การสื่อสารผ=าน

พอร/ตอนุกรม) ซึ ่งทำให@ Arduino และ Python สามารถแลกเปลี ่ยนข@อมูลระหว=างกันได@ ตัวอย=างการ

ใ ช@  Serial Communication เ พ ื ่ อ ส = ง ข @ อ ม ู ล จ า ก  Python ไ ป ย ั ง  Arduino ห ร ื อ จ า ก  Arduino ไ ป

ยัง Python ได@แก= 

1. การเช่ือมต=อระหว=าง Arduino และ Python 

• Arduino จะเช่ือมต=อกับคอมพิวเตอร/ผ=านพอร/ต USB (หรือพอร/ต Serial อ่ืน ๆ) และสามารถใช@พอร/ต

น้ีในการส=งข@อมูลไปยัง Python หรือรับข@อมูลจาก Python 

• Python ใช@โมดูล pySerial ในการเช่ือมต=อและส่ือสารกับ Arduino ผ=านพอร/ต Serial 

ตัวอยPางโรค 

1. โรคกลXามเน้ืออPอนแรง (Myasthenia Gravis) 

• ผู@ป�วยท่ีมีป5ญหากล@ามเน้ืออ=อนแรงอย=างรุนแรงและไม=สามารถเคล่ือนไหวแขนหรือขาได@ดี แต=ยัง

สามารถใช@การเคล่ือนไหวของศีรษะหรือจมูกในการควบคุมวีลแชร/ได@ 

2. โรคหลอดเลือดสมอง (Stroke) 

• ผู@ป�วยท่ีมีอาการอัมพฤกษ/หรืออัมพาตจากโรคหลอดเลือดสมอง ซ่ึงอาจมีการสูญเสียการควบคุมแขน

หรือขา แต=ยังสามารถควบคุมการเคล่ือนไหวของศีรษะหรือจมูกได@ 

3. โรคสมองพิการ (Cerebral Palsy) 

• ผู@ป�วยท่ีมีป5ญหาการควบคุมกล@ามเน้ือและการเคล่ือนไหว ซ่ึงทำให@ไม=สามารถใช@แขนหรือขาในการ

เคล่ือนไหวได@ แต=สามารถใช@ศีรษะหรือจมูกในการควบคุมวีลแชร/ 

4. โรคกลXามเน้ือเส่ือม (Muscular Dystrophy) 

• ผู@ป�วยท่ีมีกล@ามเน้ืออ=อนแอหรือเส่ือมสภาพไปตามเวลา ซ่ึงทำให@ไม=สามารถใช@แขนหรือขาในการ

เคล่ือนไหวได@ แต=อาจสามารถควบคุมการเคล่ือนไหวของศีรษะหรือจมูกได@ 

5. โรคอัมพาต (Paralysis) 

• ผู@ท่ีมีอาการอัมพาตจากการบาดเจ็บท่ีไขสันหลัง ทำให@ไม=สามารถใช@แขนหรือขาได@ แต=ยังสามารถ

ควบคุมการเคล่ือนไหวของศีรษะหรือจมูกในการควบคุมวีลแชร/ 

6. โรคเอ็นรXอยหวายอักเสบ (Spinal Cord Injury) 

• ผู@ป�วยท่ีมีการบาดเจ็บท่ีไขสันหลัง ทำให@เกิดการสูญเสียการเคล่ือนไหวของแขนขา แต=ยังสามารถใช@

การเคล่ือนไหวของศีรษะหรือจมูกได@ 

 



 

 

  



 

บทท่ี 3 

วิธีดำเนินงานวิจัย 

การดำเนินงานวิจัยในโครงงาน เร่ือง Smart Tilt Wheelchair ประกอบไปด@วยข้ันตอนการพัฒนาและทดสอบ

ระบบวีลแชร/อัจฉริยะท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนไหวด@วยการเคล่ือนไหวของจมูก โดยมีการใช@เทคโนโลยีการ

ตรวจจับใบหน@าและการประมวลผลภาพเพ่ือควบคุมการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/ตามทิศทางท่ีต@องการ ดังน้ี 

1. วัสดุ/อุปกรณ/ 

 

วัสดุ/อุปกรณ/ ราคา 

Arduino UNO 160 

Servo motor 55 

Breadboard 25 

Jumper Wires 25 

Arduino IDE Free 

Thonny Free 

 

1. การออกแบบและพัฒนาระบบ 

• การเขียนโปรแกรมใน Arduino IDE 

o เขียนโปรแกรมใน Arduino IDE เพ่ือควบคุมการทำงานของ มอเตอรs โดยใช@สัญญาณท่ี

ได@รับจากโปรแกรม Python ผ=านการส่ือสารแบบ serial communication 

o กำหนดทิศทางการเคล่ือนไหวของมอเตอร/ (เดินหน@า, ถอยหลัง, เล้ียวซ@าย, เล้ียวขวา) ตาม

คำส่ังท่ีรับจาก serial port 

• การพัฒนาโปรแกรม Python สำหรับการตรวจจับจมูก 

o ใช@ OpenCV สำหรับการประมวลผลภาพจากกล@องและตรวจจับใบหน@าผู@ใช@ 

o ใช@ dlib และ shape predictor สำหรับการตรวจจับจุดต=างๆ บนใบหน@า เช=น การหา

ตำแหน=งของจมูก 

o การคำนวณตำแหน=งของจมูกในกรอบท่ีกำหนดในภาพ (กรอบบน, ล=าง, ซ@าย, ขวา) เพ่ือ

ควบคุมทิศทางการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/ 

o ส=งคำส่ังท่ีได@รับจากการตรวจจับไปยัง Arduino ผ=าน serial communication เพ่ือให@

มอเตอร/เคล่ือนท่ีตามทิศทางท่ีต@องการ 

  



 

บทท่ี 4 

ผลการดำเนินงานวิจัย 

โครงงาน เรื่อง Smart Tilt Wheelchair ที่พัฒนาเพื่อช=วยให@ผู@ใช@ที่มีความบกพร=องในการเคลื่อนไหวสามารถ

ควบคุมวีลแชร/ได@โดยการใช@การเคล่ือนไหวของจมูก สามารถแบ=งผลการดำเนินงานได@ดังน้ี 

1. การทดสอบความแม=นยำในการตรวจจับจมูก 

• การใช@ OpenCV และ dlib ในการตรวจจับตำแหน=งของจมูกได@ผลลัพธ/ที่น=าพอใจ โดยโปรแกรม

สามารถระบุตำแหน=งของจมูกในกรอบสี่เหลี่ยม (เดินหน@า, ถอยหลัง, เลี้ยวซ@าย, เลี้ยวขวา) ได@อย=าง

ถูกต@อง 

• การทดสอบในสภาพแสงที่แตกต=างกัน เช=น แสงน@อยหรือแสงจ@า พบว=าในสภาพแสงปกติระบบ

สามารถตรวจจับจมูกได@แม=นยำกว=า 90% แต=ในสภาพแสงน@อยจะลดความแม=นยำลงเล็กน@อย 

• ในกรณีที่ผู@ใช@มีการขยับใบหน@า การตรวจจับตำแหน=งจมูกสามารถทำงานได@อย=างรวดเร็วและมีความ

แม=นยำ 

2. การประเมินประสิทธิภาพการควบคุมมอเตอร/  

• ระบบสามารถส=งคำสั่งไปยัง Arduino ผ=าน serial communication ได@อย=างถูกต@อง โดยคำส่ัง

จาก Python ถูกส=งไปยัง Arduino ซึ่งสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของมอเตอร/ตามทิศทางที่ต@องการ 

(เดินหน@า, ถอยหลัง, เล้ียวซ@าย, เล้ียวขวา) 

• เม่ือระบบตรวจพบตำแหน=งจมูกในกรอบท่ีกำหนด การควบคุมมอเตอร/ทำงานได@ตามคำส่ังท่ีส=งมา เช=น 

การเดินหน@าและการถอยหลังทำงานได@อย=างราบรื่น โดยสามารถปรับความเร็วของมอเตอร/ได@ตาม

ต@องการ 

• การเล้ียวซ@ายและเล้ียวขวาสามารถทำงานได@ปกติ 

  



 

บทท่ี 5 

สรุป และอภิปรายผลการวิจัย 

โครงงาน "Smart Tilt Wheelchair" ได@รับการพัฒนาเพื่อช=วยให@ผู @ที ่มีความบกพร=องในการเคลื่อนไหว

สามารถควบคุมวีลแชร/ได@ผ=านการเคลื่อนไหวของจมูก โดยใช@เทคโนโลยี OpenCV และ dlib สำหรับการ

ตรวจจับตำแหน=งจมูก และ Arduinoสำหรับการควบคุมการเคล่ือนท่ีของวีลแชร/ โดยสรุปผลการวิจัยได@ดังน้ี: 

1. การตรวจจับตำแหนPงจมูก 

o ระบบที ่พัฒนาใช@ OpenCV และ dlib สำหรับการตรวจจับใบหน@าและจมูกได@อย=างมี

ประสิทธิภาพในสภาพแสงปกติ โดยสามารถระบุตำแหน=งจมูกได@แม=นยำถึง 90% ในสภาพ

แสงปกติ 

2. การควบคุมมอเตอรs 

o ระบบสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของวีลแชร/ได@ตามคำสั่งที่ได@รับจากการตรวจจับจมูกใน

กรอบต=าง ๆ (เดินหน@า, ถอยหลัง, เลี ้ยวซ@าย, เลี ้ยวขวา) โดยการส=งคำสั ่งผ=าน serial 

communication จาก Python ไปยัง Arduinoเพ่ือควบคุมมอเตอร/ 

o การควบคุมทิศทางทำงานได@ดี ไม=ว=าจะเปbนการเลี้ยวซ@าย ขวา ถอยหน@า เดินหลัง และหยุด

เม่ือจมูกไม=ได@อยู=ในกรอบการทำงาน  

ขXอจำกัดของโครงงาน 

1. การควบคุมผ=านคอมพิวเตอร/ 

1.1 ระบบป5จจุบันต@องการให@ผู@ใช@ควบคุมการเคลื่อนไหวของวีลแชร/ผ=านคอมพิวเตอร/ที่เชื่อมต=อกับ

กล@องและ Serial Communication ซึ่งอาจไม=สะดวกสำหรับผู@ใช@บางคนที่อาจไม=คุ@นเคยกับการใช@

คอมพิวเตอร/หรือไม=สามารถเข@าถึงคอมพิวเตอร/ได@ตลอดเวลา 

1.2 การพึ ่งพาคอมพิวเตอร/ในการควบคุมทำให@ระบบไม=สามารถใช@งานได@ในสถานการณ/ที ่ไม=มี

คอมพิวเตอร/หรือการเช่ือมต=อท่ีไม=เสถียร 

2. ระบบที ่พัฒนาขึ ้นในโครงงานนี ้ยังเปbน โมเดลทดสอบ ซึ ่งหมายความว=าเปbนเพียงการทดลองใช@ใน

สภาพแวดล@อมที่จำกัดและอาจมีข@อจำกัดในการทำงานจริงในสภาพแวดล@อมที่หลากหลาย เช=น การทดสอบใน

พ้ืนท่ีแคบหรือการเคล่ือนไหวของผู@ใช@ท่ีรวดเร็ว 

 

ขXอเสนอแนะ  

การพัฒนาในอนาคตอาจพิจารณาในการใช@ โมบายแอปพลิเคชัน หรือ ระบบไร@สาย เพ่ือให@ผู@ใช@สามารถควบคุม

วีลแชร/ได@โดยไม=ต@องพ่ึงพาคอมพิวเตอร/และทำให@การใช@งานสะดวกและยืดหยุ=นมากข้ึน 
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