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บทคัดย่อ 

โครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาและทดสอบประสิทธิภาพของเบาะรองนั่งอัจฉริยะที่ตรวจจับและแจ้งเตือน

ท่านั่งแบบเรียลไทม์ ร่วมกับแอปพลิเคชันสําหรับติดตามและวิเคราะห์พฤติกรรมการนั่งในระยะยาว เพื่อช่วยลดความ

เสี่ยงของออฟฟิศซินโดรม ระบบใช้เซนเซอร์แรงกด FSR จํานวน 3 จุด ร่วมกับเซนเซอร์ MPU6050 สําหรับตรวจวัดแรง

กดและความเอียงของลําตัว ข้อมูลที ่ได้จะถูกแปลงเป็นสัดส่วนการกระจายแรงกดและประมวลผลผ่านโมเดล

ปัญญาประดิษฐ์เพื่อจําแนกท่านั่งและประเมินความสมดุล เมื่อตรวจพบการนั่งผิดท่าหรือไม่สมดุล ระบบจะแจ้งเตือนผ่าน

จอ OLED เช่น การเอนซ้าย ขวา หรือหลังค่อม พร้อมเสียงเตือน เพื่อให้ผู้ใช้ปรับท่านั่งได้ทันที และบันทึกข้อมูลผ่านแอป

พลิเคชันเพื่อติดตามแนวโน้มพฤติกรรม 

กลุ่มตัวอย่างเป็นนักเรียน 20 คน แบ่งเป็นนักเรียนทั่วไป 10 คน และนักเรียนที่มีปัญหาออฟฟิศซินโดรม 10 

คน ผลการทดลองพบว่า หลังใช้เบาะต้นแบบ สามารถลดเปอร์เซ็นต์เวลานั่งในท่าเสี่ยงจาก 50.59% เหลือ 33.45% 

(ลดลง 17.14%) อย่างมีนัยสําคัญทางสถิติ (p < 0.001) และโมเดลปัญญาประดิษฐ์จําแนกท่านั่งได้แม่นยํา 93.3% 

(ทดสอบแบบแยกผู้ใช้) โดยผู้ใช้มีความพึงพอใจโดยรวมในระดับสูง (4.32 จาก 5 คะแนน) ระบบแจ้งเตือนแบบเรียลไทม์

ช่วยให้ผู้ใช้รับรู้และปรับพฤติกรรมการนั่งได้ทันที ผลการศึกษาแสดงให้เห็นถึงศักยภาพของการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี

ปัญญาประดิษฐ์ในการดูแลสุขภาพท่านั่งและป้องกันออฟฟิศซินโดรม 

คําสําคัญ:  ออฟฟิศซินโดรม, เบาะรองนั่งอัจฉริยะ, การจําแนกท่านั่ง, ปัญญาประดิษฐ์, การกระจายแรงกด 

1. บทนํา 

ในยุคที ่ผ ู ้คนใช้เวลาส่วนใหญ่นั ่งทํางานหน้า

คอมพิวเตอร์ ออฟฟิศซินโดรมกลายเป็นปัญหาสุขภาพที่

ส่งผลกระทบต่อคนทํางาน นักเรียน และนักศึกษาทั่วโลก 

อาการที่พบบ่อยคือ ปวดคอ บ่า ไหล่ หลังส่วนล่าง และ

หากปล่อยทิ้งไว้นานอาจลุกลามเป็นโรคกระดูกสันหลัง

เสื่อม เส้นประสาทถูกกดทับ หรือโรคเรื้อรังอื่นๆ ที่กระทบ

คุณภาพชีวิตในระยะยาว องค์การอนามัยโลก (WHO)  

องค ์ ก า รอนาม ั ย โลก  (WHO) รายงานว่ า         

โรคกล้ามเนื้อและกระดูกเป็นสาเหตุหลักของการขาดงาน

และสูญเสียประสิทธิภาพการทํางานทั่วโลก และมีแนวโน้ม

เพิ่มขึ้นตามพฤติกรรมการใช้ชีวิตในยุคดิจิทัล ในประเทศ

ไทย พบว่าคนวัยทํางานกว่า 60% มีอาการออฟฟิศซิน    

โดรม ซึ่งไม่เพียงสร้างความเจ็บปวดทางร่างกาย แต่ยังเป็น

ภาระค่าใช้จ่ายด้านสาธารณสุขและสูญเสียทางเศรษฐกิจ

อีกด้วย 
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สาเหตุหลักของออฟฟิศซินโดรมมาจากการนั่ง

นานโดยไม่ขยับ ทําให้กล้ามเนื้อเกร็งตึง เส้นเอ็นและข้อต่อ

อักเสบ นอกจากนี้การนั่งนิ่งนานยังทําให้ร่างกายเผาผลาญ

พลังงานลดลง เลือดไปเลี้ยงสมองไม่พอ ส่งผลให้สมาธิ

ลดลงและเหนื่อยล้าทางจิตใจ งานวิจัยหลายชิ้นยืนยันว่า

การขยับร่างกายเพียงเล็กน้อยจะช่วยเพิ่มการไหลเวียน

เลือด ลดความเสี ่ยงต่อออฟฟิศซินโดรม และยกระดับ

คุณภาพชีวิต 

จากปัญหาดังกล่าว คณะผู้จัดทําจึงพัฒนาเบาะ

รองนั่งและแอปพลิเคชันติดตามผล สําหรับจําแนกท่านั่ง

ด้วยปัญญาประดิษฐ์จากสัดส่วนการกระจายแรงกด เพื่อ

ลดพฤติกรรมการนั่งท่าเสี่ยงและป้องกันออฟฟิศซินโดรม 

ที่สามารถตรวจจับท่านั่งและความสมดุล วิเคราะห์ความ

เสี่ยง และแจ้งเตือนผ่านจอ OLED พร้อมเสียงเตือนแบบ

เรียลไทม์ จุดเด่นคือการผสานเทคโนโลยี AI เซนเซอร์ IoT 

และระบบแสดงผลแบบเรียลไทม์ เข้ากับการออกแบบตาม

หลักสรีรศาสตร์ เพื่อช่วยให้ผู้ใช้รับรู้และปรับท่านั่งได้อย่าง

ทันท่วงทีในชีวิตจริง 

2. วิธกีารดําเนินงาน 

2.1 กลุ่มตัวอย่าง                                  

กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการทดลองจํานวน 20 คน 

โดยคัดเลือกจากการสุ ่มจํานวน 10 คน และเลือกจาก

นักเรียน ที่นั่งทํางานมากกว่า 4 ชั่วโมงต่อวัน  

2.2 อุปกรณ์ที่ใช ้

อุปกรณ์ที ่ใช้ประกอบด้วยเบาะต้นแบบที ่ติด

เซนเซอร์ FSR จํานวน 3 จุด, บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ESP32, จอแสดงผล OLED, โมด ูลชาร ์จ TP4056, 

เซนเซอร์ FSR402, เซนเซอร์ MPU6050, Buzzer, 

Breadboard และแบตเตอรี ่

2.3 การติดตั้งอุปกรณ์และการสอบเทียบ 

การติดตั้งเริ่มจากการติดเซนเซอร์ตามตําแหน่ง

ต่างๆแล้วเชื่อมต่อวงจรทั้งหมด การสอบเทียบทําโดยใช้

นํ้าหนักมาตรฐานกดที่เซนเซอร์ 

2.4 การเก็บผลและประมวลผลข้อมูล 

การเก็บข้อมูลเริ่มจากให้ผู้ทดลองทําท่านั่ง 6 ท่า 

คือ นั่งหลังตรง หลังค่อม เอนซ้าย เอนขวา ก้มหน้า และ

นั่งไม่เต็มที่ โดยทําแต่ละท่าค้างไว้ 20-30 วินาที ซํ้าหลาย

รอบ ข้อมูลที่ได้จะผ่านการกรองสัญญาณ คํานวณค่าแรง

กดของเซนเซอร์ FSR ทั้ง 3 จุด แล้วแปลงเป็นสัดส่วน ของ

แรงกดแต่ละจุดเทียบกับแรงกดรวม เพื่อลดผลกระทบจาก

ความแตกต่างของนํ้าหนักตัวผู ้ใช้ ร่วมกับค่ามุม pitch 

และ roll จากเซนเซอร์ MPU6050 นอกจากนี้ยังสร้าง

คุณลักษณะเพิ่มเติม ได้แก่ ผลต่างและอัตราส่วนของแรง

กดซ้าย-ขวา ค่าสัมบูรณ์ของมุม pitch และ roll และ

ขนาดรวมของมุมเอียง รวมเป็นคุณลักษณะ ทั้งหมด 10 

ตัว สําหรับฝึกและจําแนกท่านั่ง 

2.5 การเขียนโปรแกรม 

พัฒนาระบบโดยใช้บอร์ด ESP32 เป็นหน่วย

ประมวลผลหลัก เขียนโปรแกรมด้วยภาษา C/C++ ผ่าน 

Arduino IDE และเซนเซอร์ MPU6050 จากนั้นนําข้อมูล

มาคํานวณสัดส่วนแรงกดและมุมเอียง แล้วจําแนกท่านั่ง

ด ้วยโมเดลปัญญาประดิษฐ์ โดยเลือกใช้ K-Nearest 

Neighbors (KNN) ท ี ่ ให ้ความแม ่นย ําส ู งท ี ่ส ุดใน            

การทดสอบกับผู้ใช้รายใหม่ เมื่อพบการนั่งผิดท่าหรือไม่

สมดุล ระบบจะแจ้งเตือนผ่านจอ OLED และเสียงเตือน

แบบเรียลไทม ์

2.6 การทดสอบระบบ 

วัดค่าแรงที่กดบนเซนเซอร์ มุมองศาท่านั่ง และ

การแจ้งเตือนไปยังหน้าจอ OLED 

2.7 ตัวชี้วัดและการประเมินผล 

ตัวชี้วัดที่ใช้ประเมินผลประกอบด้วยเปอร์เซ็นต์

เวลาท่านั ่งเส ี ่ยง (วัดก่อนและหลังใช ้เบาะ) คะแนน    

ความพึงพอใจของผู้ใช้งาน และความแม่นยําของโมเดล

ปัญญาประดิษฐ์ในการจําแนกท่านั่ง 

2.8 ขั้นตอนการทดลอง 

ขั้นตอนเริ่มจากให้ผู้ทดลองกรอกแบบฟอร์มและ

ข้อมูลพื ้นฐาน จากนั ้นวัดค่าพื ้นฐาน โดยให้นั ่งใช้งาน    

โดยปิดการแจ้งเตือนเป็นเวลา 60 นาที แล้วจึงให้ใช้งาน

เบาะต้นแบบโดยเปิดการแจ้งเตือนเป็นเวลา 60 นาที

เท่ากัน เพื่อให้สามารถเปรียบเทียบเปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่ง
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เสี่ยงในช่วงเวลาที่เท่ากันได้อย่างเป็นธรรม จากนั้นให้ผู้

ทดลองประเมินความพึงพอใจผ่านแบบสอบถาม 

2.9 การวิเคราะห์ข้อมูล 

การวิเคราะห์ข้อมูลทําโดยคํานวณค่าเฉลี่ยและ

ส่วนเบี ่ยงเบนมาตรฐาน เปรียบเทียบค่าก่อนและหลัง  

ด้วยสถิติ paired t-test ที่ระดับนัยสําคัญ 0.05 และ

ประเมินประสิทธิภาพของโมเดลปัญญาประดิษฐ์ด้วยค่า

ความแม่นยํา (accuracy) และตารางสรุปผลการทํานาย

ของระบบปัญญาประดิษฐ์ (confusion matrix) แสดงผล   

ด้วยกราฟ time-series, bar chart และ confusion 

matrix 

 

 

 

 

 

รูปที่ 1 เบาะรองนั่งตรวจจับและแจ้งเตือนแบบเรียลไทม์

เพ ื ่ อ แก ้ ป ัญหาออฟฟ ิศซ ิ น โดรมด ้ วย เทค โน โลยี

ปัญญาประดิษฐ ์

3. ผลและอภิปรายผล  

3.1 ผลการลดพฤติกรรมการนั่งในท่าเสี่ยง 

เปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่งเสี่ยงคํานวณจากสัดส่วน

ของเวลาที่ระบบตรวจพบว่าผู้ใช้นั่งในท่าเสี่ยง (ทุกท่าที่

ไม่ใช่ท่านั ่งหลังตรง) เทียบกับเวลานั ่งทั ้งหมดในช่วง     

การทดลอง ตามสมการ 

          
โดยทําการเปรียบเทียบค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่ง 

เสี่ยงก่อนและหลังการใช้เบาะ ด้วยสถิติ paired t-test 

ที่ระดับนัยสําคัญ 0.05 ผลการทดลองแสดงในตารางที่ 1 

ตารางที่ 1 เปรียบเทียบเปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่งเสี่ยงก่อน

และหลังใช้เบาะรองนั่ง 

 

 

 

กลุ่มตัวอย่าง ก่อนใช้ 

(%) 

หลังใช้ 

(%) 

ล ด ล ง 

(%) 

กลุ่มสุ่มทั่วไป (n=10) 45.01 31.35 13.66 

กลุ่มออฟฟิศซินโดรม 

(n=10) 

56.17 35.54 20.63 

ภาพรวมท ั ้ งหมด 

(n=20) 

50.59 33.45 17.14 

จากตารางที่ 1 พบว่าภายหลังการใช้เบาะรองนั่ง

ที่มีระบบแจ้งเตือนแบบเรียลไทม์ เปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่ง

เสี่ยงในภาพรวมลดลงจาก 50.59% เหลือ 33.45% หรือ

ลดลงเฉลี ่ย 17.14% และความแตกต่างนี ้ม ีนัยสําคัญ   

ทางสถิต ิ (p < 0.001) เมื ่อพิจารณาแยกกลุ ่ม พบว่า    

กลุ ่มออฟฟิศซ ินโดรมลดลงมากกว ่า (จาก 56.17%    

เหลือ 35.54% ลดลง 20.63%) ขณะที่กลุ่มสุ่มทั่วไปลดลง

น้อยกว่า (จาก 45.01% เหลือ 31.35% ลดลง 13.66%) 

ความแตกต่างนี้อธิบายได้ว่ากลุ่มที่มีอาการออฟฟิศซิน   

โดรมมีพฤติกรรมการนั่งท่าเสี่ยงสูงกว่าตั้งแต่เริ่มต้น จึงมี

ช่องว่างให้ปรับปรุงได้มากกว่า ผลโดยรวมแสดงว่าระบบ

แจ้งเตือนช่วยกระตุ ้นให้ผู ้ใช้ปรับเปลี ่ยนท่านั ่งและลด   

การนั่งค้างในท่าเสี่ยงได้จริง 

รูปที่ 2 กราฟเปรียบเทียบเปอร์เซ็นต์เวลาท่านั่งเสี่ยง

รายบุคคลก่อนและหลังใช้เบาะรองนั่ง 

 
3.2 ความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 

ประเมินความพึงพอใจของผู้ใช้งานทั้ง 20 คน 

ด้วยแบบสอบถามมาตราส่วนประมาณค่า (rating scale) 

5 ระดับ ครอบคลุมด้านความสะดวกในการใช้งาน ความ

แม่นยําของการแจ้งเตือน และความรู้สึกสบายขณะใช้งาน 

ผลแสดงในตารางที่ 2 

 

ตารางที่ 2 ค่าเฉลี่ยความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 
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รายการประเมิน ค ะ แ น น เ ฉ ลี่ ย 

(เต็ม 5) 

1. ความสะดวกในการใช้งาน 4.30 

2. ความแม่นยําของการแจ้งเตือน 4.15 

3. ความสบายขณะใช้งาน 4.35 

4. ความเหมาะสมของเสียงเตือน 4.35 

5. ความพึงพอใจโดยรวม 4.45 

คะแนนเฉลี่ยรวม 4.32 

เกณฑ์การแปลผล : 1 = ปรับปร ุง , 2 = พอใช ้ , 3 = 

ปานกลาง, 4 = ดีมาก, 5 = ดีเยี่ยม 

จากตารางที่ 2 พบว่าผู้ใช้งานมีความพึงพอใจ

โดยรวมต่อเบาะรองนั่งอยู่ในระดับดีมาก โดยรายการที่ได้

คะแนนสูงสุดคือความพึงพอใจโดยรวม (4.45) สะท้อน   

ว่าระบบใช้งานได้สะดวกและการแจ้งเตือนไม่รบกวน      

การทํางานของผู้ใช ้

รูปที่ 3 กราฟแสดงคะแนนความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 

 
3.3 ความแม่นยําของโมเดลปัญญาประดิษฐ์ในการ 

จําแนกท่านั่ง 

ป ร ะ เ ม ิ น ค ว า ม ส า ม า ร ถ ข อ ง โ ม เ ด ล

ปัญญาประดิษฐ์ในการจําแนกท่านั่ง 6 ท่า โดยใช้ชุดข้อมูล

รวม 960 ตัวอย่าง คุณลักษณะที่ใช้ในการจําแนกมีทั้งหมด 

10 ตัว ประกอบด้วยคุณลักษณะพื ้นฐาน 5 ตัว ได้แก่ 

สัดส่วนการกระจายแรงกดของเซนเซอร์ FSR ทั้ง 3 จุด 

(ซ ้ าย  ขวา  และก ้น )  และม ุม เอ ียง  pitch ก ับ  roll            

จากเซนเซอร์ MPU6050 ร่วมกับคุณลักษณะที่สร้างขึ้น

เพิ่มเติม (engineered features) อีก 5 ตัว ได้แก่ ผลต่าง

และอัตราส่วนของแรงกดซ้าย-ขวา ค่าสัมบูรณ์ของมุม 

pitch และ roll และขนาดรวมของมุมเอียง 

ในการเลือกอัลกอริทึมที่เหมาะสม ได้ทดลอง

เปรียบเทียบโมเดลการเรียนรู้ของเครื่อง 5 ชนิด ได้แก่ 

Random Forest, Gradient Boosting, Support 

Vector Machine (RBF), K-Nearest Neighbors (KNN) 

และ Multilayer Perceptron โดยประเมินด้วยการแบ่ง

ข้อมูลแบบสุ่ม การตรวจสอบไขว้ 5 ส่วน (5-fold cross-

validation) และการทดสอบแบบแยกผู้ใช้ออก (Leave-

One-Subject-Out หร ือ  LOSO) ผลการเปร ียบเท ียบ

แสดงในร ูปท ี ่ 5 พบว ่าโมเดล K-Nearest Neighbors 

(KNN) ให้ความแม่นยําสูงที่สุดที่ 93.3% จึงเลือกใช้เป็น

โมเดลหลักของระบบ 

ตารางที ่ 3 ค่าประสิทธิภาพของโมเดล KNN ในการ

จําแนกท่านั่งแต่ละท่า 

ท่านั่ง Precision Recall F1-

score 

นั่งหลังตรง 

(upright) 

0.82 0.84 0.83 

หลังค่อม 

(slouch) 

0.90 0.90 0.90 

เอนซ้าย 

(lean_left) 

0.97 1.00 0.98 

เอนขวา 

(lean_right) 

1.00 1.00 1.00 

ก้มหน้า 

(forward) 

1.00 1.00 1.00 

นั่งไม่เต็มที่ 

(edge) 

0.97 0.91 0.93 

เฉลี่ย 

(macro) 

0.94 0.94 0.93 

เมื่อพิจารณาประสิทธิภาพรายท่า พบว่าท่าก้มหน้า และ

เอนขวา จําแนกได้แม่นยําที่สุด รองลงมาคือท่าเอนซ้าย 

และนั่งไม่เต็มที่ ส่วนท่าที่จําแนกยากที่สุดคือท่านั่งหลัง

ตรง ซึ่งมีค่า f1-score ประมาณ 0.83 และท่าหลังค่อม 

(slouch) ประมาณ 0.90 รายละเอียดแสดงในรูปที่ 6 
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เม ื ่อพ ิจารณาการทํานายของระบบปัญญาประดิษฐ์ 

(confusion matrix) ของโมเดล KNN ในรูปที ่ 4 พบว่า

การจําแนกผิดส่วนใหญ่เกิดขึ้นกับท่านั่งหลังตรง ที่บางครั้ง

ถูกจําแนกเป็นท่านั่งไม่เต็มที่ ท่าเอนซ้าย หรือท่าหลังค่อม 

และในทางกลับกันท่าหลังค่อมบางส่วนถูกจําแนกเป็นท่า

นั่งหลังตรง เนื่องจากท่าเหล่านี้มีรูปแบบการกระจายแรง

กดที่ใกล้เคียงกัน 

รูปที่ 4 เมทริกซ์ความสับสน (Confusion Matrix) 

ของอัลกอริทึมที่ทดสอบ โดยโมเดลที่เลือกใช้คือ KNN 

 
รูปที ่ 5 การเปรียบเทียบความแม่นยําของอัลกอริทึม 

(Random Split, 5-Fold CV และ LOSO) 

 
รูปที่ 6 ค่าประสิทธิภาพรายท่า (Precision, Recall, F1-

score) ของโมเดล KNN 

 
ทั้งนี้ ผู้เข้าร่วมที่ให้ข้อมูลสําหรับฝึกโมเดลเป็น

กลุ่มเดียวกับผู้เข้าร่วมการทดสอบพฤติกรรมการนั่ง จึงได้

รายงานความแม่นย ําแบบ Leave-One-Subject-Out 

(LOSO) เป็นค่าหลัก 

อย่างไรก็ตาม ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่า   

ท่านั ่งที ่มีรูปแบบการกระจายแรงกดใกล้เคียงกัน ยังมี

โอกาสจําแนกสับสนกันได้บ้าง การเพิ่มจํานวนเซนเซอร์

หร ือข ้อม ูลฝ ึกให ้มากข ึ ้น ในอนาคต  อาจช ่วยเพิ่ม         

ความแม่นยําในการจําแนกท่าที่กํ้ากึ่งเหล่านี้ได ้

4. สรุปผล 

4.1 อภิปรายผลการทดลอง 

จากผลการทดลองพบว่าเบาะรองนั ่งสามารถ

ช่วยลดพฤติกรรมการนั ่งในท่าเส ี ่ยงได ้อย ่างช ัดเจน       

โดยเวลาการนั ่งท ่าเส ี ่ยงลดลงเฉล ี ่ย 17.14% (จาก 

50.59% เหลือ 33.45%) และมีความพึงพอใจโดยรวมอยู่

ในระดับสูง (4.32 จาก 5 คะแนน) นอกจากนี ้โมเดล

ปัญญาประดิษฐ์สามารถจําแนกท่านั่งได้ด้วยความแม่นยํา 

93.3% ผลการวิเคราะห์ทางสถิติพบว่าความแตกต่างของ

เปอร์เซ็นต์เวลาท่านั ่งเสี ่ยงก่อนและหลังการใช้งานมี

นัยสําคัญ (p < 0.001) สะท้อนว่าระบบ AI ร่วมกับ

เซนเซอร์สามารถตรวจจับและแจ้งเตือนท่านั่งได้อย่างมี

ประสิทธิภาพ ช่วยให้ผู้ใช้ปรับเปลี่ยนพฤติกรรมการนั่งได้

จริง 

ข้อจํากัดของการศึกษา 

การศึกษานี ้ม ีข ้อจํากัดที ่ควรพิจารณาหลาย

ประการ ประการแรก กลุ่มตัวอย่างมีจํานวน 20 คน ผลที่

ได้จึงควรตีความด้วยความระมัดระวังและควรขยายกลุ่ม

ตัวอย่างในการศึกษาต่อไป ประการที่สองการเปลี่ยนแปลง

พฤต ิกรรมการน ั ่ งท ี ่ ด ีข ึ ้ นอาจได ้ ร ับ  อ ิทธ ิพลจาก

ปรากฏการณฮ์อวธ์อรน์ คือผู้เข้าร่วมอาจปรับท่านั่งให้ดีขึ้น

เพียงเพราะรู ้ต ัวว่ากําลังถูกสังเกต แม้การทดลองจะ

ควบคุมให้ช่วงเวลาเก็บข้อมูลก่อนและหลังใช้เบาะมีความ

ยาวเท่ากัน (60 นาที) เพื ่อลดผลจากความล้าและการ

เปลี่ยนท่านั่งตามธรรมชาติแล้ว แต่การศึกษาในอนาคต

ควรออกแบบให้มีกลุ่มควบคุม ที่ไม่ได้รับการแจ้งเตือน 

เพื่อยืนยันว่าการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมเกิดจากระบบแจ้ง

เตือนอย่างแท้จริง และควรติดตามผลในระยะยาวเพื่อ

ประเมินความคงทนของพฤติกรรมที่เปลี่ยนแปลง 

4.2 สรุปผลการทดลอง 

จากการทดลองกับผู้ใช้งาน 20 คน พบว่าเบาะ

สามารถลดเวลาการนั ่งในท่าเสี ่ยงได้ 17.14% (จาก 
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50.59% เหลือ 33.45%) โดยมีนัยสําคัญทางสถิติ (p < 

0.001) ร่วมกับความสามารถของโมเดลปัญญาประดิษฐ์ใน

การจําแนกท่านั่งได้แม่นยํา 93.3% และผู้ใช้มีความพึง

พอใจในระดับสูง (4.32 จาก 5 คะแนน) 

ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่าเบาะอัจฉริยะมี

ศักยภาพเป็นเครื่องมือป้องกันและแก้ปัญหาออฟฟิศซิน  

โดรมได้จริง หากนําไปใช้อย่างสมํ่าเสมอจะช่วยลดอาการ

ปวดเมื่อย ปรับปรุงคุณภาพชีวิตของผู้ใช้ และลดภาระ

ค่าใช้จ่ายด้านสาธารณสุขในระยะยาว อย่างไรก็ตาม ควรมี

การพัฒนาต่อยอดโดยทดสอบกับกลุ่มตัวอย่างที่มากขึ้น

และต ิดตามผลการใช ้ งานในระยะยาวเพ ื ่ อย ืนยัน

ประสิทธิภาพและความปลอดภัย 

ข้อเสนอแนะ 

 เพิ ่มจํานวนกลุ่มตัวอย่างเพื่อให้ข้อมูลมีความ

น่าเชื่อถือและติดตามผลระยะยาวเพื่อดูผลกระทบระยะ

ยาวและการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมการนั่ง 

กิตติกรรมประกาศ 

โครงงานว ิทยาศาสตร ์ เร ื ่อง  เบาะรองนั่ ง

ตรวจจับและแจ้งเตือนแบบเรียลไทม์เพื่อแก้ปัญหาออฟฟิศ

ซินโดรมด้วยเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ ฉบับนี้สําเร็จลงได้

ด้วยดี เนื ่องจากได้รับความกรุณาอย่างสูงจาก คุณครู    

อภิเดช พงศ์แผ้ว คุณครูที่ปรึกษาโครงงานวิทยาศาสตร์   

ที ่กรุณาให้คําแนะนําปรึกษา ตลอดจนปรับปรุงแก้ไข

ข ้อบกพร ่องต ่ า งๆ  ด ้วยความเอาใจใส ่อย ่ า งด ียิ่ ง           

คณะผู้จัดทําตระหนักถึง ความตั้งใจจริงและความทุ่มเท

ของอาจารย์ตลอดจนเพื่อนนักเรียน อาสาสมัคร ผู้ปกครอง

และทุกท่านที่มีส่วนช่วยให้โครงงานวิทยาศาสตร์นี้สําเร็จ

ลุล่วงสมบูรณ ์

คณะผู้จัดทําหวังว่าโครงงานวิทยาศาสตร์นี้จะ

เป็นประโยชน์ต่อการพัฒนาเทคโนโลยีเพื่อสุขภาพและ   

การป ้องก ันออฟฟ ิศซ ินโดรมในอนาคต  ขอกราบ

ขอบพระคุณเป็นอย่างสูงไว้ ณ ที่นี ้
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