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บทคัดยAอ 

 

 สถิติประชากรผู.สูงอายุในประเทศไทยป9 2564 มีแนวโน.มเพิ่มขึ้นอยHางรวดเร็วและตHอเนื่อง ซึ่งมีลักษณะการอาศัยอยูHคน

เดียวตามลำพังในครัวเรือนเพิ่มขึ้น เมื่อพิจารณาความสามารถในการประกอบกิจวัตรประจำวัน พบวHามีผู.สูงอายุที่ไมHสามารถ

ชHวยเหลือตนเองได. รวมถึงผู.สูงอายุที่สามารถดูแลและชHวยเหลือตนเองได.บ.าง คิดเปVนร.อยละ 1.3 และ 1.8 ตามลำดับ ดังนั้น

เพื่อชHวยเหลือผู.สูงอายุให.สามารถพึ่งพาตนเองภายในที่พักอาศัยได. บทความนี้จึงเล็งเห็นการนำสิ่งประดิษฐ]โดยประยุกต]ใช.

เฟล็กซ]เซ็นเซอร]ซึ่งติดตั้งที่บริเวณนิ้วมือ ในการตรวจจับการเคลื่อนไหวของนิ้วมือ สำหรับควบคุมรถเข็น หุHนยนต]ขนาดเล็ก 

และอุปกรณ]ไฟฟ_า โดยการประมวลผลสัญญาณด.วยไมโครคอนโทรลเลอร] Arduino R3 ผลทดสอบการควบคุมอุปกรณ]ด.วยนิ้ว

มือทั้ง 5 นิ้ว แบHงเปVน 2 รูปแบบ คือ การควบคุมโดยการขยับทีละนิ้วและการควบคุมด.วยการขยับเปVนชุดรหัสนิ้วมือ การ

ควบคุมรถเข็นจากทุกเหตุการณ] แสดงให.เห็นความถูกต.องแมHนยำโดยมีคHาเฉลี่ยคิดเปVน 89.07% และ 87.47% ภายใต.สภาวะ

แวดล.อมภายในอาคาร และภายนอกอาคาร ตามลำดับ ความแมHนยำของการควบคุมหุHนยนต]ขนาดเล็ก รวมถึงการควบคุมเปnด

ปnดหลอดไฟ คิดเปVน 83.20% และ 87.81% ตามลำดับ 

 

คำสำคัญ: ไมโครคอนโทรลเลอร] เฟล็กซ]เซ็นเซอร] อุปกรณ]ชHวยเหลือผู.สูงอาย ุ
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Abstract 
 

 Statistics of the elderly population in Thailand in 2021 are likely to increase rapidly and continuously, 

which has an increase in the characteristics of living alone in the household. Considering the ability to carry 

out daily activities, it was found that there were elderly people who were unable to help themselves. 

Including the elderly who can help and take care of themselves accounted for 1.3% and 1.8%, respectively. 

Therefore, to help the elderly to be self-reliant within the residence. This article focuses on implementing 

the invention by applying a flex sensors mounted on a finger to detect finger movements for controlling 

wheelchair, small robot and electrical equipment. By processing the signal with the Arduino R3 

microcontroller from the flex sensor mounted on the finger. The test results for controlling the device with 

all 5 fingers are divided into 2 forms, which are control by moving one finger or moving a set of finger codes. 

Controlling a wheelchair from any event, this demonstrated accuracy with an average of 89.07% and 87.47% 

under different environment both indoor and outdoor, by order. Accuracy of controlling a small robot along 

with the control of turning on and off the lamp, accounting for 83.20% and 87.81%, respectively. 

 

Keywords: Microcontroller, Flex sensor, Elderly assistance devices 

 

บทนำ 
 

 จากการสำรวจประชากรสูงอายุในประเทศไทย พ.ศ. 2564 โดยสำนักงานสถิติแหHงชาติ (สำนักงานสถิติแหHงชาติ, 2564) 

พบวHา ประชากรผู.สูงอายุในประเทศไทย มีแนวโน.มเพิ่มขึ้นอยHางรวดเร็วและตHอเนื่อง โดยเพิ่มจากร.อยละ 6.8 ในป9 2537 เปVน

ร.อยละ 19.6 ในป9 2564 ดังรูปที ่1 สามารถแบHงกลุHมผู.สูงอายุตามชHวงวัยได. 3 กลุHม ดังนี้ กลุHมผู.สูงอายุวัยต.น ชHวงอายุ 60 – 69 

ป9 กลุHมผู.สูงอายุวัยกลาง ชHวงอายุ 70 – 79 ป9 และกลุHมผู.สูงอายุวัยปลาย อายุตั้งแตH 80 ป9 ขึ้นไป โดยการพิจารณาจากลักษณะ

การอยูHอาศัยของผู.สูงอายุที่อาศัยรHวมกับสมาชิกอื่น ๆ ในครัวเรือน พบวHา ผู.สูงอายุที่อาศัยอยูHคนเดียวตามลำพัง มีแนวโน.ม

เพิ่มขึ้นอยHางตHอเนื่อง โดยเพิ่มจากร.อยละ 3.6 ในป9 2537 เปVนร.อยละ 12 ในป9 2564 ดังรูปที่ 2 ซึ่งเมื่อพิจารณาความสามารถ

ในการประกอบกิจวัตรประจำวัน ผลจากการสำรวจป9 2564 พบวHา มีผู.สูงอายุกลุHมติดเตียงที่ไมHสามารถชHวยเหลือตนเองได. 

พิการ หรือทุพพลภาพ รวมถึงผู.สูงอายุกลุHมติดบ.านที่สามารถดูแลและชHวยเหลือตนเองได.บ.าง คิดเปVนร.อยละ 1.3 และ 1.8 

ตามลำดับ ดังรูปที่ 3  
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รูปที่ 1 จำนวนและร.อยละของผู.สูงอายุ พ.ศ. 2537 – 2564 

 

 

 
รูปที่ 2 ร.อยละของผู.สูงอายุที่อยูHคนเดียวตามลำพังในครัวเรือน พ.ศ. 2537 – 2564 

 

 
รูปที ่3 ร.อยละของผู.สูงอายุติดเตียงและติดบ.าน จำแนกตามเพศ และภาค พ.ศ. 2564 
 

 จากข.อมูลดังกลHาวทำให.ชHวงหลายป9ที่ผHานมามีความพยายามสร.างเครื่องมืออุปกรณ] หรือสิ่งอำนวยความสะดวกใน

รูปแบบตHาง ๆ (เทพทวี และคณะ, 2564; Andrés et al., 2019; Saifuddin et al., 2019; Kollu et al., 2020; Zainab et 

al., 2020; Shuo et al., 2021; Krishnakumar et al., 2022; Niranjana et al., 2022; Xu et al., 2022) ตามลักษณะของ

การใช.งาน โดยเฉพาะอุปกรณ]สำหรับเคลื่อนย.ายรHางกาย อุปกรณ]สำหรับชHวยอำนวยความสะดวกโดยไมHต.องเคลื่อนไหว
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รHางกาย เพื่อให.ผู.สูงอายุสามารถชHวยเหลือตัวเองได.บ.างโดยไมHจำเปVนต.องพึ่งพาคนอื่น และสามารถทำกิจกรรมตHาง ๆ ภายใน

หรือภายนอกที่พักอาศัยได.ตามลำพัง  

 บทความนี้นำเสนอรูปแบบหนึ่งของการประยุกต]ใช.เฟล็กซ]เซ็นเซอร] (Flex sensor) หรือเซ็นเซอร]โค.งงอ ซึ่งเปVนเซ็นเซอร]

ชนิดหนึ่งที่ใช.วัดปริมาณการหักงอของวัสดุจำพวกคาร]บอน ทำให.ความต.านทานมีคHาเปลี่ยนแปลงไปตามลักษณะของการโค.ง

งอ ดังนั้น หากนำเฟล็กซ]เซ็นเซอร]มาติดตั้งและออกแบบเปVนถุงมือ ก็สามารถใช.ตำแหนHงของการขยับนิ้วมือที่แตกตHางกัน โดย

จะทำให.ความต.านทานของเฟล็กซ]เซ็นเซอร]มีคHาเปลี่ยนไป และสามารถนำการเปลี่ยนแปลงของความต.านทานนี้ไปประมวลผล

ด.วยไมโครคอนโทรลเลอร] เพื่อนำไปใช.สำหรับการควบคุมรถเข็น หุHนยนต]ขนาดเล็ก รวมถึงอุปกรณ]ไฟฟ_าภายในบ.านได. เพื่อ

ชHวยเหลือบุคคลที่ไมHสามารถขยับรHางกายได.สะดวก (เทพทวี และคณะ, 2564; Andrés et al., 2019; Saifuddin et al., 

2019; Kollu et al., 2020; Zainab et al., 2020; Shuo et al., 2021; Krishnakumar et al., 2022; Niranjana et al., 

2022; Xu et al., 2022) จุดมุHงเน.นในการพัฒนาของงานวิจัยนี้ คือการออกแบบอุปกรณ]ชHวยเหลือผู.สูงอายุให.มีฟ�งก]ชันในการ

ควบคุมที่หลากหลาย และมีความปลอดภัยมากขึ้น ประกอบด.วย รถเข็น หุHนยนต]ขนาดเล็ก และอุปกรณ]ไฟฟ_า โดยขนาดของ

รถเข็นถูกออกแบบไว.ภายใต.เงื ่อนไขของน้ำหนักบุคคลไมHเกิน 80 กิโลกรัม สูงไมHเกิน 170 เซนติเมตร ความเร็วรถไมHเกิน  

3 กิโลเมตรตHอชั่วโมง รวมถึงสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของรถได.ทั้ง 4 ทิศทาง คือ เดินหน.า ถอยหลัง เลี้ยวซ.าย เลี้ยวขวา 

และมีระบบเบรก สำหรับหุHนยนต]ขนาดเล็ก ถูกออกแบบให.เปVนตัวแทนของหุHนยนต]สำหรับชHวยเคลื่อนย.ายสิ่งของภายในบ.าน 

ที่สามารถสั่งการและควบคุมด.วยถุงมือเฟล็กซ]เซ็นเซอร]เชHนกัน โดยประยุกต]จากชุดรถหุHนยนต]หลบหลีกสิ่งกีดขวางแบบ 2 ล.อ 

ซึ่งมีชุดขับมอเตอร]เซอร]โวควบคุมด.วยบอร]ดไมโครคอนโทรเลอร] Arduino ตัวอยHางอุปกรณ]ไฟฟ_าภายในบ.านที่ถูกควบคุมการ

เปnด-ปnดด.วยถุงมือเฟล็กซ]เซ็นเซอร] จะใช.หลอดไฟ LED จำนวน 6 หลอด เพื่อแสดงให.เห็นการทำงานของหลอดไฟจากการ

ควบคุมด.วยการขยับนิ้วมือของถุงมือเฟล็กซ]เซ็นเซอร] 
 

วัสดุ อุปกรณ* และวิธีการ 
 

 วิธีการวิจัย (Methodology)  

   1. โครงสร.างการทำงานของระบบ 

    การทำงานจะแบHงเปVนสองสHวนหลัก ได.แกH สHวนแรกคือภาคสHง โดยใช.ถุงมือซึ่งออกแบบด.วยการติดตั้งเฟล็กซ]

เซ็นเซอร]จำนวน 5 ชิ้น ขนาดความยาว 2.2 นิ้ว และ 4.5 นิ้ว บริเวณนิ้วมือทั้งห.า เพื่อให.ผู.ใช.งานสวมใสHได.สะดวกและงHายตHอ

การควบคุม รวมถึงสามารถพกพาติดตัวได.ตลอดเวลา ดังแสดงในรูปที่ 4  โดยไมโครคอนโทรลเลอร] Arduino UNO R3 ใน

ภาคสHงจะทำหน.าที่ตรวจการเปลี ่ยนแปลงการขยับข.อตHอนิ ้วมือทั ้งห.านิ ้ว แล.วสHงข.อมูล ผHานโมดูลไร.สาย 2.4 GHz 

(Transmitter module) ไปยังภาครับ สHวนที่สองคือภาครับ ดังที่แสดงในรูปที่ 5 ซึ่งมีโมดูลไร.สาย 2.4 GHz รับข.อมูลจาก

ภาคสHงที่เกิดจากการเคลื่อนที่ของนิ้วมือทั้งห.านิ้วมาแปลเปVนคำสั่ง เพื่อใช.ในการควบคุมการทำงานของอุปกรณ] อันได.แกH 

รถเข็น หุHนยนต]ขนาดเล็ก หรือหลอดไฟแอลอีดี 

 

 

รูปที่ 4 ภาคสHงของระบบควบคุม 
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รูปที่ 5 ภาครับของระบบควบคุม 

 

   2. ชุดการทำงานภาคสHง 

 เมื่อผู.ใช.งานมีการขยับนิ้วมือที่มีการใสHถุงมือเฟล็กซ]เซ็นเซอร] จะเกิดการโค.งงอของเฟล็กซ]เซ็นเซอร] สHงผลให.

เกิดคHาความต.านทานของเฟล็กซ]เซ็นเซอร]มีเปลี่ยนแปลงไป โดยความต.านทานจะมีคHาต่ำเมื่อเฟล็กซ]เซ็นเซอร]อยูHในระนาบ

เส.นตรงและมีคHาสูงขึ้นเมื่อเฟล็กซ]เซ็นเซอร]มีการโค.งงอ คHาความต.านทานที่เปลี่ยนแปลงจะถูกเปลี่ยนอยูHในรูปแบบแรงดันไฟฟ_า 

โดยใช.วงจรแบHงแรงดัน หากความต.านทานของเฟล็กซ]เซ็นเซอร]สูงขึ้น แรงดันไฟฟ_าก็สูงขึ้นตามไปด.วย คHาแรงดันไฟฟ_าที่อHานได.

จากเฟล็กซ]เซ็นเซอร]ของแตHละนิ้ว จะถูกสHงเข.าไปที่บอร]ดไมโครคอนโทรลเลอร] Arduino UNO R3 ทางพอร]ตแอนาล็อก  

10 บิต ดังรูปที่ 6 แล.วทำการสHงไปที่ภาครับผHานโมดูลไร.สาย 2.4 GHz (Receiver module) 

 

รูปที่ 6 การตHอเฟล็กซ]เซ็นเซอร]กับบอร]ด Arduino UNO R3 
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   3. ชุดการทำงานภาครับ 

    ในสHวนของการทำงานของภาครับ จะรับข.อมูลจากโมดูลไร.สาย 2.4 GHz เข.าไปที่บอร]ดไมโครคอนโทรลเลอร] 

Arduino UNO R3 ในรูปแบบตัวเลขฐานสิบที่มีคHาอยูHระหวHาง 0-1023 แล.วนำมาเปรียบเทียบกับรูปแบบการขยับข.อตHอนิ้วมือ 

ทั้งห.านิ้ว เพื่อแปลเปVนคำสั่งตHาง ๆ ที่จะนำไปใช.งานกับอุปกรณ]ที่จะถูกควบคุม ตามตารางที่ 1 สำหรับการควบคุมรถเข็นและ

หุHนยนต] และตามตารางที่ 2 สำหรับการควบคุมการเปnด-ปnดของหลอดไฟ  เฉพาะกรณีการควบคุมรถเข็น เพื่อความปลอดภัย

ของผู.ใช.งาน จะมีเพิ่มตัวตรวจจับวัตถุด.วยเซ็นเซอร]อินฟราเรด (IR Sensor) เพื่อตัดระบบการทำงานของมอเตอร]เมื่อเจอวัตถุ

ตัดหน.าหรือสิ่งกีดขวาง โดยมีลักษณะการเชื่อมตHอกับไมโครคอนโทรลเลอร] และมีตำแหนHงติดตั้งบริเวณด.านหน.าของรถเข็น ดัง

รูปที่ 7  

    

รูปที่ 7 ตำแหนHงติดตั้งและการตHอ IR Sensor กับบอร]ด Arduino UNO R3 

 

   4. การออกแบบอุปกรณ]สำหรับชHวยเหลือผู.สูงอาย ุ

 ระบบขับเคลื่อนรถเข็น ออกแบบโดยใช.มอเตอร]เกียร]ไฟฟ_ากระแสตรงขนาดกำลัง 250W แรงดัน 24V จำนวน 

2 ตัว สำหรับการรับน้ำหนักคนไมHเกิน 80 กิโลกรัม สHวนสูงไมHเกิน 170 เซ็นติเมตร และวิ่งด.วยความเร็ว 3 กิโลเมตรตHอชั่วโมง 

โดยใช.วงจรขับมอเตอร]แบบ H-Bridge PWM ดังรูปที่ 8 ทั้งนี้ เพื่อหาความแมHนยำในการบังคับรถเข็นไปในทิศทางที่กำหนด

ด.วยถุงมือเฟล็กซ]เซ็นเซอร] รวมถึงความสามารถในการหยุดรถได.โดยอัตโนมัติเมื่อเจอสิ่งกีดขวางโดยการทำงานของเซ็นเซอร]

อินฟราเรด การทดสอบความแมHนยำจะกระทำภายใต.สภาพแวดล.อมภายในอาคาร 50 ครั้ง และภายนอกอาคาร 50 ครั้ง จาก

ผู.ทดสอบเพศชาย 3 คน ซึ่งถูกสมมุติเปVนผู.สูงอายุที่ยังคงสามารถขยับข.อนิ้วมือทั้งห.านิ้วได.ตามปกติ 
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รูปที่ 8 ลักษณะโครงสร.างรถเข็นและการเชื่อมตHอวงจรขับมอเตอร]กับบอร]ด Arduino UNO R3 

  การออกแบบหุHนยนต]ขนาดเล็ก ซึ่งใช.เปVนตัวแทนของหุHนยนต]สำหรับชHวยเคลื่อนย.ายสิ่งของภายในบ.าน  

จะประยุกต]จากชุดรถหุHนยนต]แบบ 2 ล.อ ที่สามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางด.วยเซ็นเซอร]อัลตราโซนิก (Ultrasonic sensor) และ

มีชุดขับมอเตอร]เซอร]โวควบคุมด.วยบอร]ดไมโครคอนโทรลเลอร] Arduino Uno R3 โดยรับสัญญาณจากชุดภาคสHงสำหรับการ

ควบคุมทิศทางของมอเตอร]เซอร]โว ดังรูปที่ 9 (ก) สำหรับอุปกรณ]ไฟฟ_าภายในบ.านถูกออกแบบให.เปVนบ.านจำลองเพื่อควบคุม

การเปnด-ปnดหลอดไฟ โดยภายในจะติดตั้งหลอดไฟ LED ทั้งหมด 6 ดวง เปVนเสมือนตัวแทนของอุปกรณ]ไฟฟ_า 6 ประเภท ดัง

รูปที่ 9 (ข) 

 

              

(ก) โครงสร.างสHวนประกอบหุHนยนต]ขนาดเล็ก          (ข) แบบบ.านจำลองติดตั้งหลอดไฟ LED 6 ดวง 

รูปที่ 9 การออกแบบอุปกรณ]สำหรับชHวยเหลือผู.สูงอาย ุ

 

 ลักษณะการขยับนิ้วมือ เพื่อใช.สำหรับการควบคุมรถเข็นและหุHนยนต]ขนาดเล็ก ถูกออกแบบไว.เปVน 2 รูปแบบ 

เพื่อความแมHนยำ คือ การขยับนิ้วมือโดยใช.รหัสนิ้วมือสื่อสารและการขยับนิ้วมือครั้งละหนึ่งนิ้ว รวมถึงลักษณะการติดตั้งเฟล็กซ]

เซ็นเซอร]และการขยับนิ้วมือ ตามตารางที่ 1 โดยการทดสอบซึ่งกำหนดให.ผู.ใช.งานสวมถุงมือด.านขวา จากนั้นควบคุมทิศ

ทางการเคลื่อนที่รถเข็นและหุHนยนต]โดยการขยับนิ้วมือตามเงื่อนไขซึ่งแบHงการควบคุมจากนิ้วทั้งห.าเปVน 5 สถานะ คือ สถานะ

หยุด เดินหน.า เดินไปทางด.านขวา เดินไปทางด.านซ.าย และเดินถอยหลัง 
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ตารางที่ 1 สถานะการควบคุมรถเข็นและหุHนยนต]ด.วยการขยับนิ้วมือ 

สถานะการควบคุม 
การขยับนิ้วมือครั้ง

ละหนึ่งนิ้ว 
ลักษณะขยับนิ้วมือ การใช.รหัสนิ้วมือ ลักษณะขยับนิ้วมือ 

หยุด 
กำมือหรือนิ้ว

ทั้งหมดงอ 

 

กำมือหรือนิ้วทั้งหมดงอ 

 

เดินหน.า นิ้วชี้กางออก 

 

นิ้วชี้กับนิ้วกลาง กางออก 

 

เดินไปทางด.านขวา นิ้วก.อยกางออก 

 

นิ้วชี้ นิ้วกลาง นิ้วนางและ

นิ้วก.อย กางออก 

 

เดินไปทางด.านซ.าย นิ้วโป_งกางออก 

 

นิ้วชี้ นิ้วกลาง และนิ้วโป_ง 

กางออก 

 

เดินถอยหลัง กางนิ้วมือทั้งหมด 

 

กางนิ้วมือทั้งหมด 

 

 

 สำหรับสถานะการควบคุมการเปnด-ปnดของหลอดไฟด.วยเฟล็กซ]เซ็นเซอร] สามารถทำได.ด.วยการขยับนิ้วมือแตH

ละนิ้วตามเงื่อนไขเพื่อควบคุมหลอดไฟ 6 ดวง โดยแบHงเปVน 7 สถานะ โดยเริ่มจากการกำมือหรืองอนิ้วทั้ง 5 นิ้วค.างไว.เกิน  

5 วินาที จะหมายถึงการสั่งให.หลอดไฟทุกดวงดับ หลังจากนั้นการควบคุมให.หลอดไฟทำงาน จะใช.การขยับนิ้วมือโดยมีลักษณะ 

ดังตารางที่ 2 ทั้งนี้ การควบคุมหลอดไฟจะต.องเริ่มต.นที่สถานะการควบคุมที่ 1 คือการทำให.หลอดไฟทั้งหมดดับกHอนเสมอ  
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ตารางที่ 2 สถานะการควบคุมการเปnด-ปnดของหลอดไฟและการขยับนิ้วมือ 

สถานะการควบคุม การขยับของนิ้วมือ ลักษณะขยับนิ้วมือ จำนวนหลอดไฟที่ติด 

1 การกำมือหรือนิ้วทั้งหมดงอ 

 

0 

2 นิ้วชี้กางออกเพียงหนึ่งนิ้ว 

 

1 

3 นิ้วชี้กับนิ้วกลางกางออกสองนิ้ว 

 

2 

4 นิ้วชี้ นิ้วกลางและนิ้วนางกางออกสามนิ้ว 

 

3 

5 กางนิ้วสี่นิ้วยกเว.นนิ้วโป_ง 

 

4 

6 กางนิ้วมืองอทั้งหมด 

 

5 
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7 งอนิ้วชี้กับนิ้วโป_ง 

 

6 

 

ผลการวิจัย 
 

 1.  การทดสอบเฟล็กซ]เซ็นเซอร]ควบคุมรถเข็นภายในอาคาร 

  ผลการทดสอบจากการขยับนิ้วมือทีละนิ้วและการขยับเปVนชุดรหัสนิ้วในตารางที่ 3 แสดงให.เห็นวHาการควบคุมรถเข็น

ภายในอาคารตามเงื่อนไขการควบคุมจากนิ้วทั้งห.าเปVน 5 สถานะ คือ สถานะหยุด เดินหน.า เลี้ยวซ.าย เลี้ยวขวา และถอยหลัง 

จำนวน 50 ครั้งตHอ 1 สถานะ จากผู.ทดสอบเพศชาย 3 คน (อายุเฉลี่ย 20 ป9) โดยชุดรหัสนิ้วมือมีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 

89.07% ซึ่งสูงกวHาการควบคุมโดยการขยับทีละนิ้วที่มีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 79.07% 

2. การทดสอบหาระยะทำงานของเซ็นเซอร]อินฟราเรด 

  ผลการทดสอบการทำงานของเซ็นเซอร]อินฟราเรดเพื่อหาระยะปลอดภัยในการหยุดรถเข็นเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง ในชHวง

ระยะหHางจากวัตถุ 10-100 เซนติเมตร ทำการทดสอบจำนวน 15 ครั้งตHอเหตุการณ] แสดงให.เห็นระยะที่เหมาะสมสำหรับ

กำหนดให.เซ็นเซอร]ทำงานอยูHที่ระยะ 50 เซนติเมตร โดยคHาความผิดพลาดในการตรวจจับวัตถุเกิดจากสภาพแวดล.อมที่

แตกตHางกันระหวHางภายในและภายนอกอาคาร 

 

ตารางที่ 3 ผลทดสอบการควบคุมรถเข็นภายในอาคาร 

สถานะการควบคุม 
ความแมHนยำเฉลี่ย (%) 

การขยับนิ้วมือทีละนิ้ว การขยับเปVนชุดรหัสนิ้ว 

หยุด 92.67 97.33 

เดินหน.า 77.33 86.00 

เลี้ยวซ.าย 58.67 79.33 

เลี้ยวขวา 72.67 86.67 

ถอยหลัง 94.00 95.33 

คHาเฉลี่ย 79.07 89.07 

 

  3. การทดสอบเฟล็กซ]เซ็นเซอร]ควบคุมรถเข็นภายนอกอาคาร 

  ผลการทดสอบจากการขยับนิ้วมือทีละนิ้วและการขยับเปVนชุดรหัสนิ้วในตารางที่ 4 แสดงให.เห็นวHาการควบคุม

รถเข็นภายนอกอาคารตามเงื่อนไขการควบคุมจากนิ้วทั้งห.าเปVน 5 สถานะ คือ สถานะหยุด เดินหน.า เลี้ยวซ.าย เลี้ยวขวา และ

ถอยหลัง จำนวน 50 ครั้งตHอ 1 สถานะ จากผู.ทดสอบเพศชาย 3 คน โดยชุดรหัสนิ้วมือมีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 87.47% ซึ่ง

สูงกวHาการควบคุมโดยการขยับทีละนิ้วที่มีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 67.73% 

 

 



 100 
วารสารเกษตรศาสตร0และเทคโนโลยี | ปLท่ี 4 ฉบับท่ี 1 มกราคม - เมษายน 2566 

ตารางที่ 4 ผลทดสอบการควบคุมรถเข็นภายนอกอาคาร 

สถานะการควบคุม 
ความแมHนยำเฉลี่ย (%) 

การขยับนิ้วมือทีละนิ้ว การขยับเปVนชุดรหัสนิ้ว 

หยุด 93.67 94.67 

เดินหน.า 75.00 82.67 

เลี้ยวซ.าย 59.00 76.00 

เลี้ยวขวา 64.67 88.67 

ถอยหลัง 92.33 95.33 

คHาเฉลี่ย 67.73 87.47 

 

  4. การทดสอบเฟล็กซ]เซ็นเซอร]ควบคุมหุHนยนต]ขนาดเล็ก 

   ผลการทดสอบควบคุมหุHนยนต]ขนาดเล็กแสดงดังตารางที่ 5 โดยทำการทดสอบสถานะตามตารางที่ 1 สถานะละ 

25 ครั้ง จากผู.ทดสอบ 3 คน แสดงให.เห็นวHาการควบคุมโดยชุดรหัสนิ้วมือมีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 83.20% ซึ่งสูงกวHาการ

ควบคุมโดยการขยับทีละนิ้วที่มีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 71.47%  

 

ตารางที่ 5 ผลทดสอบการควบคุมหุHนยนต]ขนาดเล็ก 

สถานะการควบคุม 
ความแม/นยำเฉลี่ย (%) 

การขยับนิ้วมือทีละนิ้ว การขยับเปBนชุดรหัสนิ้ว 

หยุด 84.00 86.67 

เดินหนLา 80.00 81.33 

เลี้ยวซLาย 69.33 80.00 

เลี้ยวขวา 44.00 81.33 

ถอยหลัง 80.00 86.67 

ค/าเฉลี่ย 71.47 83.20 

 

  5. การทดสอบเฟล็กซ]เซ็นเซอร]สำหรับควบคุมแบบจำลองอุปกรณ]ไฟฟ_า 

  ผลการทดสอบควบคุมหลอดไฟ 6 ดวง แสดงดังตารางที่ 6 โดยทำการทดสอบสถานะตามตารางที่ 2 สถานะละ  

25 ครั้ง จากผู.ทดสอบ 3 คน มีความแมHนยำเฉลี่ยเทHากับ 87.81%  

 

ตารางที่ 6 ผลการทดสอบควบคุมแบบจำลองอุปกรณ]ไฟฟ_า 

สถานะการควบคุม ความแม/นยำเฉลี่ย (%) 

1 88.00 

2 88.00 

3 77.33 

4 93.33 

5 90.67 

6 89.33 

7 88.00 

ค/าเฉลี่ย 87.81 
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บทสรุป 
 

 จากการนำเทคโนโลยีเฟล็กซ]เซ็นเซอร]มาประยุกต]ใช.ในรูปแบบถุงมือสำหรับการควบคุมรถเข็น หุHนยนต] และแบบจำลอง

อุปกรณ]ไฟฟ_าภายในบ.าน ซึ่งมุHงเน.นการพัฒนาให.มีฟ�งก]ชันในการควบคุมที่หลากหลายและมีความปลอดภัย ด.วยการใช.

ไมโครคอนโทรลเลอร] Arduino ชHวยประมวลผลเพื่อควบคุมอุปกรณ]ตHาง ๆ โดยมีรูปแบบของการควบคุมจากการขยับนิ้วมือซึ่ง

สะดวกและปลอดภัยตHอการใช.งานของผู.สูงอายุ ผลการทดสอบพบวHามีคHาเฉลี่ยความถูกต.องของการควบคุมรถเข็นภายใน

อาคาร การควบคุมรถเข็นภายนอกอาคาร การควบคุมหุHนยนต]ขนาดเล็ก และการควบคุมเปnดปnดหลอดไฟ คิดเปVนร.อยละ 

89.07, 87.47, 83.20 และ 87.81 ตามลำดับ ซึ่งถือวHามีความแมHนยำอยูHในระดับดี โดยผลการทดสอบแสดงให.เห็นวHาการ

ควบคุมด.วยการขยับเปVนชุดรหัสนิ้ว จะมีความถูกต.องแมHนยำกวHาการขยับนิ้วมือทีละนิ้วในทุกกรณ ีอยHางไรก็ตาม ป�ญหาที่พบ

ทางเทคนิคบางประการ ซึ่งอาจเปVนสาเหตุทำให.เกิดคHาความผิดพลาดในการทดสอบ คือ โมดูลภาคสHงและภาครับแบบไร.สาย 

จะมีชHวงหนHวงเวลาในการสHงข.อมูลเกิน 5 วินาที สHงผลให.เกิดความผิดพลาดด.านการสื่อสารระหวHางอุปกรณ] ประกอบกับถุงมือ

เฟล็กซ]เซ็นเซอร]จะมีคHาความผิดพลาดของการงอนิ้วมือในแตHละบุคคลที่ไมHเทHากัน เปVนต.น ทั้งนี้แนวทางการดำเนินงานตHอยอด

ของงานวิจัยนี้ สามารถประยุกต]ใช.งานรHวมกับสัญญาณชีวการแพทย]อื่น ๆ อาทิ สัญญาณคลื่นไฟฟ_าสมอง สัญญาณคลื่นไฟฟ_า

กล.ามเนื้อ สัญญาณจากการกระพริบตา และสัญญาณไฟฟ_าจากการเคลื่อนไหวดวงตา เปVนต.น และตHอยอดการควบคุมอุปกรณ]

ไฟฟ_าอื่น ๆ ให.เหมาะสมกับผู.สูงอายุแตHละบุคคลมากขึ้น 
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