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แว่นตาอัจฉริยะสําหรับผู้พิการทางการมองเห็น  
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บทคัดย่อ 

โครงงานนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาแว่นตาอัจฉริยะที่ช่วยเพิ่มความสามารถในการรับรู้สภาพแวดล้อมและ

ยกระดับความปลอดภัยในการใช้ชีวิตประจําวันของผู้พิการทางการมองเห็น โดยประยุกต์ใช้เทคโนโลยีการประมวลผลภาพ

ร่วมกับ AI เพื่อระบุวัตถุที่จําเป็นต่อการดําเนินชีวิต และแจ้งเตือนผู้ใช้งานในรูปแบบของเสียง ระบบถูกพัฒนาขึ้นโดยใช้

กล้อง AI HuskyLens ซึ่งเป็นโมดูลปัญญาประดิษฐ์ประสิทธิภาพสูงในการตรวจจับและจําแนกวัตถุ (Object Recognition) 

ทํางานร่วมกับบอร์ด Arduino Nano ในการควบคุมระบบประมวลผล เมื่อระบบตรวจพบวัตถุเป้าหมายจํานวน 7 ชนิด ซึ่ง

รวมถึง บุคคล และ โทรทัศน์ ระบบจะทําการวิเคราะห์และส่งคําสั่งไปยังโมดูลเล่นเสียง DFPlayer Mini เพื่อขับเสียงออก

ทางลําโพง โดยมีการเขียนโปรแกรมควบคุมให้ระบบส่งเสียงแจ้งเตือนเมื่อตรวจพบวัตถุเดิมต่อเนื่องเป็นเวลา 1 วินาที เพื่อ

ป้องกันการแจ้งเตือนซํ้าซ้อนและเพิ่มความแม่นยําในการรับรู้ โครงสร้างของแว่นตาถูกออกแบบให้มีความสะดวกในการใช้

งาน โดยติดตั้งสวิตช์เปิด-ปิด และใช้แหล่งพลังงานจากถ่าน 9V แบบชาร์จได้ เพื่อความประหยัดและยั่งยืน  ผลจากการ

ทดสอบพบว่า แว่นตาอัจฉริยะสามารถตรวจจับและระบุวัตถุทั้ง 7 ชนิดได้อย่างถูกต้อง โดยระบบสามารถทํางานได้อย่าง

ต่อเนื่องและเสถียร อย่างไรก็ตาม ประสิทธิภาพในการตรวจจับอาจผันแปรตามสภาวะแสงและระยะห่างของวัตถุ โครงงาน

นี้จึงถือเป็นนวัตกรรมต้นแบบที่มีศักยภาพในการพัฒนาต่อยอดเพื่อช่วยให้ผู้พิการทางการมองเห็นสามารถใช้ชีวิตได้อย่าง

เป็นอิสระและปลอดภัยมากยิ่งขึ้น 

คําสําคัญ : แว่นตาอัจฉริยะ, ผู้พิการทางการมองเห็น, HuskyLens, Arduino Nano, การตรวจจับวัตถุด้วย AI 

 

1. บทนํา 

ปัจจุบันผู้มีความบกพร่องทางการมองเห็นประสบปัญหา

และข้อจําก ัดอย่างมากในการดําเน ินชีว ิตประจําวัน 

โดยเฉพาะอย่างยิ ่งการเดินทางและการหลบหลีกสิ่งกีด

ขวางในสภาพแวดล้อม แม้ว่า "ไม้เท้าขาว" จะเป็นอุปกรณ์

มาตรฐานพื้นฐานที่ใช้ในการนําทาง ทว่ายังมีข้อจํากัด

สําคัญที่ไม่สามารถระบุประเภทของวัตถุตรงหน้า รวมถึง

ไม่สามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางที่อยู่เหนือระดับเอวหรือ

ระดับศีรษะได้ ส่งผลให้ผู ้พิการทางการมองเห็นยังคงมี

ความเสี ่ยงสูงต่อการเกิดอุบัติเหตุและการบาดเจ็บทาง

ร่างกาย ด้วยความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีในปัจจุบัน 

ปัญญาประดิษฐ์ (AI) และเทคโนโลยีการประมวลผลภาพ 

(Computer Vision) ได้เข้ามามีบทบาทในการยกระดับ

คุณภาพชีวิตของมนุษย์มากขึ้น คณะผู้จัดทําจึงได้พัฒนา

โครงงาน "แว่นตาอัจฉริยะสําหรับผู้พิการทางการมองเห็น 

( Echo Smart Glasses With Voice Assistant For The 

Blind)" โดยมีแนวคิดในการบูรณาการเซนเซอร ์ว ิชัน

อัจฉริยะ (HuskyLens) ที ่มีความสามารถในการเรียนรู้

และจดจ ําว ัตถุ  เข ้าก ับบอร ์ดไมโครคอนโทรลเลอร์  

Arduino Nano เพื่อประมวลผลระยะเวลาที่ตรวจพบวัตถุ 

แล้วส่งคําสั่งควบคุมไปยังโมดูลเครื่องเล่นสัญญาณเสียง 

(DFPlayer Mini) เพ ื ่อแจ ้งเต ือนประเภทของว ัตถ ุให้
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ผู้ใช้งานทราบผ่านลําโพงขนาดเล็กแบบเรียลไทม์ ซึ่งช่วย

ยกระดับความปลอดภัยและสร้างความมั ่นใจในการ

ดํารงชีวิตประจําวันให้แก่ผู้พิการทางการมองเห็นได้อย่าง

เป็นรูปธรรม 

 

2. วิธีดําเนินการ 

2.1 อุปกรณ์และเครื่องมือฮาร์ดแวร์ในระบบ 

2.1.1 บอร์ดควบคุมหลัก 

Arduino Nano ทําหน้าที ่รับข้อมูลอินพุตจาก

การตรวจจับของกล้อง เพื่อประมวลผลและส่งเอาต์พุตไป

ควบคุมโมดูลเสียง 

2.1.2 เซนเซอร์และกล้อง AI 

HuskyLens (เ ซ น เ ซ อ ร ์ ว ิ ช ั น อ ั จ ฉ ร ิ ย ะ ) 

ประยุกต์ใช้โหมด Object Recognition ในการตรวจจับ

และจําแนกวัตถุเป้าหมาย 7 ประเภท 

2.1.3 โมดูลขับเสียงแจ้งเตือน 

DFPlayer Mini ทํางานร่วมกับ MicroSD Card 

ขนาด 8GB สําหรับจัดเก็บไฟล์เสียงแจ้งเตือน (.mp3) 

2.1.4 ระบบเอาต์พุตและพลังงาน 

ล ํา โพงขนาด 4 โอห ์ม  1ว ัตต์  ส ํ าหร ับขับ

สัญญาณเสียง, สว ิตช ์เป ิด-ปิด (Rocker Switch) และ

แหล่งพลังงานจากแบตเตอรี่ 9V ชนิดชาร์จได้ 

 2.2 การเตรียมข้อมูลเสียงและการเชื ่อมต่อ

ระบบฮาร์ดแวร ์

 ทําการบันทึกเส ียงแจ้งเต ือนเป็นไฟล์เส ียง

ภาษาไทยรูปแบบ ⁠.mp3 ⁠ จํานวน 7 ไฟล์ จัดเก็บลงใน

โฟลเดอร์ของโมดูลเสียงโดยเรียงลําดับไฟล์ (0001.mp3 

ถ ึ ง  0007.mp3) ตามประเภทว ัตถ ุ  ได ้แก ่  "บ ุคคล" , 

"โทรทัศน์", "เก้าอี้", "โต๊ะ", "มอเตอร์ไซค์", "รถยนต์" และ 

"กระถางต้นไม ้" ตามลําด ับ จากนั ้นท ําการต่อวงจร

ระบบสื่อสารข้อมูลอนุกรมแบบ I2C (สาย SDA, SCL) จาก

กล้อง HuskyLens เข ้าก ับบอร์ด Arduino Nano และ

เชื ่อมต่อการสื ่อสารอนุกรม (SoftwareSerial) ระหว่าง

บอร์ดควบคุมหลักกับโมดูล DFPlayer Mini 

 2.3 ขั้นตอนการประมวลผลซอฟต์แวร์ (Main 

Loop Algorithm) 

 ระบบควบคุมการทํางานถูกพัฒนาด้วยภาษา 

C/C++ บนโปรแกรม Arduino IDE โดยมีกระบวนการ

ประมวลผลภายในลูปหลัก (Main Loop) 

 2.3.1 กล้อง HuskyLens 

 สแกนพื้นที่และสภาพแวดล้อมด้านหน้า หาก

ตรวจพบวัตถุที่ผ่านการเรียนรู้ ระบบจะส่งค่ารหัสวัตถุ (ID) 

มายังบอร์ด Arduino Nano 

 2.3.2 บอร์ด Arduino Nano 

 เร ิ ่มค ํานวณระยะเวลาในการตรวจจับว ัตถุ 

(Hold Time) หากระบบสามารถตรวจจับวัตถุชนิดเดิมได้

อย ่างต ่อเน ื ่องเป ็นเวลาเท ่าก ับหร ือมากกว ่า 1,000 

มิลลิวินาที (1 วินาที) ระบบจะจําแนกว่าวัตถุดังกล่าวเป็น

วัตถุเป้าหมายที่แท้จริง 

 2.3.3 Arduino Nano  

จะส่งสัญญาณคําสั่งไปยังโมดูล DFPlayer Mini 

เพื่อสั่งเล่นไฟล์เสียงแจ้งเตือนที่ตรงกับค่า ID ของวัตถุนั้น

ออกสู่ลําโพงทันท ี

2.3.4 เสียงการแจ้งเตือน 

ในกรณีที่ระยะเวลาในการตรวจจับวัตถุน้อยกว่า 

1 วินาที หรือมีการเปลี่ยนประเภทวัตถุอย่างรวดเร็ว ระบบ

จะไม่ส่งสัญญาณเสียงแจ้งเตือน เพื่อป้องกันปัญหาการแจ้ง

เตือนที่ถี่และซํ้าซ้อน (ลดสัญญาณรบกวนของระบบ) 

 

3. ผลการทดลอง 

 การทดสอบประสิทธิภาพของแว่นตาอัจฉริยะ

สําหรับผู้พิการทางการมองเห็น คณะผู้จัดทําได้แบ่งการ

วิเคราะห์และเก็บรวบรวมข้อมูลออกเป็น 2 ส่วนหลัก เพื่อ

ประเมินความถูกต้องแม่นยําในการจําแนกวัตถุแยกตาม

ประเภทสิ่งกีดขวางและการประเมินประสิทธิภาพโดยรวม

ของระบบ ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 

 3.1 ผลการทดสอบความแม ่นย ํ า ในการ

ตรวจจับและจําแนกวัตถุรายประเภท 

จากการนําอุปกรณ์แว่นตาอัจฉริยะต้นแบบไป

ทดสอบสแกนตรวจจ ั บว ั ตถ ุ เ ป ้ าหมายส ํ าค ัญ ใน

ชีวิตประจําวันจํานวน 7 ชนิด ในสภาวะแวดล้อมและ

ระดับแสงสว่างที่แตกต่างกัน โดยทําการทดลองซํ้า 
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ชนิดละ 10 ครั้ง สรุปข้อมูลผลความแม่นยําได้ดังแสดงใน

ตารางที่ 1 

 3.2 ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน

โดยรวมของระบบ 

 จากการประมวลผลข้อมูลการทดลองรวมทุก

ประเภทวัตถุ (รวมการทดสอบทั ้งสิ ้น 70 ครั ้ง) พบว่า 

ระบบแว่นตาอัจฉริยะสามารถตรวจจับและจําแนกวัตถุสิ่ง

กีดขวางได้อย่างถูกต้องแม่นยําเป็นจํานวน 57 ครั้ง และ

เกิดความผิดพลาดในการจําแนกประเภทวัตถุจํานวน 13 

ครั ้ง คิดเป็นอัตราความแม่นยําเฉลี่ยโดยรวมของระบบ 

(Total Average Accuracy) อยู่ที่ร้อยละ 81.43 

 

4. สรุปและอภิปรายผล 

 4.1 อภิปรายผลการทดลอง 

 จากผลการวิเคราะห์ในตารางที่ 1 อภิปรายได้ว่า 

วัตถุประเภท "บุคคล" และ "โต๊ะ" มีอัตราความแม่นยําใน

การจําแนกสูงที่สุดถึงร้อยละ 90.00 เนื่องจากวัตถุทั้งสอง

ประเภทมีโครงสร้างกายภาพ ขนาด และองค์ประกอบของ

พิกเซลที่เด่นชัดเป็นเอกลักษณ์เฉพาะตัว ทําให้กล้อง AI 

HuskyLens สามารถคํานวณและประมวลผลจับคู ่ภาพ 

(Object Recognition) ได้อย่างมีประสิทธิภาพสูงสุด 

ในทางตรงกันข้าม วัตถุประเภท "มอเตอร์ไซค์" มีความ

แม่นยําตํ ่าที ่ส ุดอยู ่ท ี ่ร ้อยละ 70.00 เนื ่องจากมิติและ

มุมมองของตัวรถมอเตอร์ไซค์แปรผันอย่างมากตามมุมที่

จอด ประกอบกับพื้นผิวของโลหะมีความมันวาวทําให้เกิด

แสงสะท้อนรบกวนการประมวลผลภาพของกล้องในบาง

สภาวะแสง อย่างไรก็ตาม การนําอัลกอริทึมหน่วงเวลา

กรองสัญญาณรบกวน 1 วินาที (Hold Time 1,000 ms) 

มาบูรณาการใน Main Loop ของ Arduino Nano พบว่า

สามารถช่วยแก้ปัญหาการแจ้งเตือนผิดพลาด (False 

Positives) จากวัตถุเคลื่อนที่ผ่านหน้ากล้องอย่างรวดเร็ว

ได้เป็นอย่างดี ส่งผลให้ระบบแจ้งเตือนทางเสียงมีความ

เสถียรและแม่นยําสูงเมื่อใช้งานจริง 

 4.2 สรุปผลการทดลอง 

 การดําเนินโครงงานแว่นตาอัจฉริยะสําหรับผู้

พ ิ การทางการมอง เห ็น  ประสบความส ํ า เ ร ็ จตาม

วัตถุประสงค์ที ่ตั ้งไว้ โดยระบบสามารถสแกน ตรวจจับ 

และจําแนกประเภทสิ่งกีดขวางสําคัญในชีวิตประจําวันทั้ง 

7 ชนิดได้อย่างมีประสิทธิภาพ มีค่าความแม่นยําเฉลี่ย

รวมอยู่ที ่ร ้อยละ 81.43 พร้อมทั้งส่งสัญญาณเสียงแจ้ง

เตือนเป็นภาษาไทยผ่านโมดูล DFPlayer Mini สู ่ลําโพง

แบบเรียลไทม์ได้อย่างถูกต้องตามเงื่อนไขเวลาที่กําหนด 

ตัวอุปกรณ์มีขนาดกะทัดรัด นํ้าหนักเบา สามารถสวมใส่ใช้

งานได้สะดวก ซึ ่งสามารถนําไปประยุกต์ใช้เพื ่ออํานวย

ความสะดวกในการเคลื่อนที่ ยกระดับความปลอดภัยทาง

กายภาพ และช่วยลดความเสี่ยงต่อการเกิดอุบัติเหตุจาก

การชนสิ่งกีดขวางให้แก่ผู้พิการทางการมองเห็นได้อย่าง 

มีนัยสําคัญ 

 

ข้อเสนอแนะ 

 สําหรับการพัฒนาแว่นตาอัจฉริยะในอนาคต 

ควรมีการเพิ ่มปริมาณและหมวดหมู ่ของชุดข้อมูลภาพ 

(Dataset) ในการฝึกสอนอัลกอริทึมปัญญาประดิษฐ์ให้มี

ความหลากหลายยิ่งขึ้น เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและความ

แม่นยําในการจดจําวัตถุที ่มีรูปทรงซับซ้อนรวมถึงการ

ตรวจจ ับในสภาวะแสงน ้อย นอกจากน ี ้ควรพ ัฒนา

โครงสร้างทางกายภาพของแว่นตาอัจฉริยะให้มีการจัดเก็บ

ระบบสายสัญญาณที่มิดชิดปลอดภัย ตลอดจนพิจารณา

เลือกใช้แหล่งพลังงานที่มีความจุสูงแต่มีนํ้าหนักเบา เพื่อ

ตารางที่ 1 ค่าความแม่นยําและจํานวนครั้งที่ถูกต้องในการ

จําแนกสิ่งกีดขวางแยกตามประเภทวัตถ ุ
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ยกระดับความสะดวก ความคล่องตัว และความปลอดภัย

ในการสวมใส่ใช้งานระยะยาวของผู้พิการทางการมองเห็น

อย่างมีประสิทธิภาพ 

 

กิตติกรรมประกาศ 

 โครงงานวิจัยนี้สําเร็จลุล่วงลงได้ด้วยดีเนื่องจาก

ได้รับความอนุเคราะห์และคําปรึกษาอย่างดียิ่งจาก คุณครู

ส ุว ิมล ถนอมผล คร ูท ี ่ปร ึกษาโครงงาน ท ี ่กร ุณาให้

ค ําแนะนํา ตรวจสอบ และชี ้แนะแนวทางการแก้ไข

ข้อบกพร่องของระบบฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์มาโดย

ตลอด คณะผู้จัดทําขอขอบพระคุณโรงเรียนวิทยาศาสตร์

จ ุฬาภรณราชว ิทยาล ัย ตร ัง ท ี ่ ได ้ ให ้การสน ับสนุน

งบประมาณ เอื้อเฟื้อสถานที่ และเครื่องมืออุปกรณ์ในการ

ดําเน ินงาน ตลอดจนเพื ่อน ๆ ทุกคนที ่คอยให้ความ

ช่วยเหลือและสนับสนุน เป็นกําลังใจให้คณะผู้จัดทําเสมอ

มา จนทําให้บทความวิชาการฉบับนี้เสร็จสมบูรณ์ลงได้

ด้วยดี คณะผู้จัดทําจึงขอกราบขอบพระคุณเป็นอย่างสูงไว้ 

ณ โอกาสนี้ 
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