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1. ที่มาและความÿำคัญ  
 

ในปัจจุบัน การใช้จักรยานยนต์และจักรยานกำลังเป็นที่นิยมเพิ่มขึ้นอย่างต่อเนื่อง ทั้งในด้านการ

เดินทางและการใช้ชีüิตประจำüัน การขับขี่จักรยานยนต์ในเมืองใĀญ่เต็มไปด้üยคüามท้าทาย เนื่องจากมี

รถยนต์และยานพาĀนะอื่น ๆ ที่มีคüามเร็üÿูงรüมอยู่ด้üย อุบัติเĀตุที่เกิดจากการมองไม่เĀ็นĀรือจุดบอด

ในระĀü่างการขับขี่มักทำใĀ้เกิดอันตรายต่อผู้ขับขี่และผู้ใช้ถนนคนอื่น ๆ โดยเฉพาะในจุดที่มีการเปลี่ยน

เลนĀรือบริเüณที่มีการจอดรถ การพัฒนาเทคโนโลยีเพื่อลดคüามเÿี่ยงเĀล่านี้จึงเป็นÿิ่งจำเป็น โครงการ 

"Blind Spot Eliminator" จึงถูกÿร้างขึ้นเพื่อตอบโจทย์ดังกล่าü โดยการพัฒนาĀมüกกันน็อคอัจฉริยะที่

ติดตั้งเซนเซอร์อัลตร้าโซนิคซึ่งÿามารถตรüจจับüัตถุท่ีอยู่ในจุดบอดของผู้ขับข่ีได้ 
โครงการนี้มีคüามÿำคัญไม่เพียงแต่ในด้านการป้องกันอุบัติเĀตุเท่านั้น แต่ยังช่üยÿร้างคüามตระĀนัก

รู้ถึงคüามปลอดภัยในการขับขี่ใĀ้กับผู้ใช้รถใช้ถนนทั่üไป การติดตั้งระบบแจ้งเตือนด้üยไฟ LED และเÿียง

จาก Buzzer จะช่üยเตือนผู้ขับขี่เมื ่อมีüัตถุอยู่ในระยะใกล้ ข้อมูลจากเซนเซอร์จะถูกประมüลผลและ

แÿดงผลผ่านระบบที่ใช้งานง่าย ซึ่งทำใĀ้ผู้ขับข่ีÿามารถมีÿมาธิในการขับข่ีได้อย่างเต็มที่ นอกจากนี้ ระบบ

ยังช่üยใĀ้ผู้ขับขี่รู้ÿึกมั่นใจในการเปลี่ยนเลนและเคลื่อนตัüในÿภาพการจราจรที่ Āนาแน่น การพัฒนา

Āมüกกันน็อคที่มีฟังก์ชันดังกล่าüจึงเป็นการนำเทคโนโลยีมาปรับใช้ในการเÿริมÿร้างคüามปลอดภัยใน

การขับขี่ซึ่งเป็นÿิ่งÿำคัญในÿังคมปัจจุบัน และเป็นการÿร้างÿรรค์นüัตกรรมที่ÿามารถลดอุบัติเĀตุและ

คüามเÿียĀายที่เกิดข้ึนจากการขับขี่ได้อย่างมีประÿิทธิภาพ 
 
2. วัตถุประÿงค์ของโครงการ 

2.1 เพ่ือเพ่ิมคüามปลอดภัยใĀ้กับผู้ขับขี่ 

2.2 เพ่ือพัฒนาระบบเตือนภัยเมื่ออันตรายใĀ้ผู้ขับขี่ 

2.3 เพ่ือÿนับÿนุนการใช้เทคโนโลยีในการขับขี่ 

2.4 เพ่ือýึกþาตัüเซนเซอร์อัลตร้าโซนิค JSN-SR04T 
 

3. ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

3.1 ลดอัตราการเกิดอุบัติเĀตุบนท้องถนน 

3.2 เพ่ิมÿมรรถภาพของผู้ขับขี ่

3.3 ÿร้างนüัตกรรมใĀม่ในอุตÿาĀกรรม 

3.4 ได้คüามรู้เพิ่มขึ้นจากท่ีไปýึกþาตัüเซนเซอร์อัลตร้าโซนิค JSN-SR04T 

 

 

 

 

 

 



4. ทฤþฎีและĀลักการ 

4.1 งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
4.1.1 ýึกþาเกี่ยüกับจุดบอดและĀลีกเลี่ยงการชน 

งานüิจัยนี้มุ่งเน้นการพัฒนาและประยุกต์ใช้ระบบการตรüจจับจุดบอดและการĀลีกเลี่ยงการชนในรถยนต์ 

โดยมีüัตถุประÿงค์Āลักในการเพิ่มคüามปลอดภัยในการขับขี่และลดอุบัติเĀตุที่เกิดจากการละเลยของผู้ขับขี่ 

ในการýึกþาเรื่องการตรüจจับจุดบอด ทีมüิจัยได้ออกแบบระบบที่ÿามารถตรüจจับอุปÿรรคที่อยู่ในจุด

บอดของรถยนต์ โดยใช้เซ็นเซอร์อัลตราโซนิกในการตรüจÿอบระยะĀ่างจากอุปÿรรคต่าง ๆ เช่น รถยนต์คันอ่ืน

Āรือคนเดินถนน ข้อมูลที่ได้จากเซ็นเซอร์จะถูกÿ่งไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino เพื่อประมüลผลและ

ตัดÿินใจเกี่ยüกับการคüบคุมคüามเร็üของมอเตอร์ 

ระบบĀลีกเลี่ยงการชนที่พัฒนาขึ้นในงานüิจัยนี้มีคüามÿามารถในการคüบคุมคüามเร็üของมอเตอร์และ

ล้อของรถยนต์เมื่อมีการตรüจพบอุปÿรรค โดยĀากมีอุปÿรรคอยู่ในระยะที่กำĀนด มอเตอร์จะถูกคüบคุมใĀ้ลด

คüามเร็üลง เพื่อป้องกันการชนกัน นอกจากนี้ ยังมีการüิเคราะĀ์ผลกระทบของระบบที่ พัฒนาขึ้นต่อการลด

อุบัติเĀตุ โดยมีการอ้างอิงข้อมูลÿถิติท่ีแÿดงใĀ้เĀ็นü่าการละเลยของผู้ขับขี่เป็นÿาเĀตุĀลักของอุบัติเĀตุบนถนน 

นอกจากนั้น งานüิจัยยังได้ÿำรüจเทคโนโลยีที่เกี่ยüข้องกับการตรüจจับจุดบอด เช่น ระบบข้อมูลจุดบอด 

(BLIS) ที่ใช้ในรถยนต์รุ่นต่าง ๆ รüมถึงการใช้เซ็นเซอร์ในงานüิจัยก่อนĀน้านี้ เพื่อÿร้างคüามเชื่อมั่นในแนüคิดและ

การออกแบบระบบที่พัฒนา 

โดยรüมแล้ü งานüิจัยนี้มีเป้าĀมายในการพัฒนาโซลูชันที่ÿามารถช่üยลดอุบัติเĀตุจากจุดบอดในรถยนต์ได้

อย่างมีประÿิทธิภาพ ÿร้างคüามปลอดภัยในการขับขี่ และÿ่งเÿริมใĀ้ผู้ขับขี่มีคüามตระĀนักรู้เกี่ยüกับอันตรายใน

ระĀü่างการเดินทางมากขึ้น [1] 
4.1.2 ýึกþาระบบเตือนจุดบอดเชิงรุก (Proactive Blind Spot Warning - PBSW) 
งานüิจัยที่เกี่ยüข้องกับระบบเตือนจุดบอดมีการýึกþาและพัฒนาระบบเพ่ือเพ่ิมคüามปลอดภัยในการขับขี่

อย่างต่อเนื่อง ในระบบตรüจจับจุดบอด (Blind Spot Detection - BSD) แบบดั้งเดิม มักใช้เซนเซอร์เรดาร์Āรือ

กล้องเพื่อตรüจจับüัตถุที่อยู ่ในจุดบอดของยานพาĀนะ ระบบนี้ÿามารถช่üยแจ้งเตือนผู้ขับขี่เมื ่อมีüัตถุ เช่น 

รถจักรยานยนต์ĀรือยานพาĀนะอื่น เข้าใกล้จุดบอดขณะเปลี่ยนเลนĀรือเลี้ยü เพื่อลดคüามเÿี่ยงในการเกิด

อุบัติเĀตุ อย่างไรก็ตาม ข้อจำกัดของระบบ BSD ทั่üไป คือ การแจ้งเตือนนั้นเน้นไปที่ผู้ขับขี่ยานพาĀนะĀลักเท่านั้น 

แต่ผู้ขับขี่จักรยานยนต์ที่เข้ามาในจุดบอดอาจไม่ได้รับการแจ้งเตือน ทำใĀ้ยังมีคüามเÿี่ยงที่จะเกิดอุบัติเĀตุใน

ÿถานการณ์จริง 

การนำเทคโนโลยีปัญญาประดิþฐ์ (AI) และการประมüลผลภาพมาใช้ในระบบเตือนจุดบอดได้รับคüาม

ÿนใจอย่างมาก งานüิจัยบางชิ้นได้นำกล้องเลนÿ์คู ่ (Dual-lens) Āรือกล้องแบบ fisheye มาใช้ในการÿร้าง

ภาพÿเตอริโอเพ่ือประเมินระยะĀ่างระĀü่างยานพาĀนะ ซึ่งช่üยใĀ้ÿามารถตรüจจับÿิ่งกีดขüางรอบด้านได้ แต่ก็ยัง

มีข้อจำกัดในด้านคüามÿามารถในการแยกแยะประเภทของÿิ่งกีดขüางอย่างแม่นยำ เพื่อแก้ไขปัญĀานี้ งานüิจัย

ปัจจุบันได้นำเทคโนโลยีการตรüจจับüัตถุ เช่น YOLOv4 มาช่üยในการจำแนกüัตถุ เช่น กระจกมองข้างของรถบัÿ 

ซึ่งเป็นเป้าĀมายÿำคัญในการคำนüณระยะĀ่างระĀü่างรถบัÿกับจักรยานยนต์ได้อย่างแม่นยำมากข้ึน 

ระบบ BSD แบบทั่üไปยังมีข้อจำกัดในการต้องพ่ึงพาการติดตั้งเซนเซอร์ĀรือระบบตรüจจับบนยานพาĀนะ

ทุกคัน จึงจะÿามารถแจ้งเตือนผู้ใช้ถนนทั้งĀมดได้ ซึ ่งเป็นคüามท้าทายในการทำใĀ้ระบบนี้เป็นที่แพร่Āลาย 



งานüิจัยในปัจจุบันจึงมุ่งเน้นไปที่การพัฒนาระบบเตือนเชิงรุก (Proactive Warning System) ที่ไม่จำเป็นต้อง

อาýัยการติดตั้งระบบตรüจจับในยานพาĀนะทุกคัน แต่ÿามารถตรüจจับและแจ้งเตือนผู้ขับขี่จักรยานยนต์เมื่อเข้า

ใกล้จุดบอดของยานพาĀนะคันอ่ืนได้ 

นอกจากนี้ งานüิจัยยังกล่าüถึงการใช้เทคโนโลยีการประมüลผลขอบ (Edge Computing) ซึ่งช่üยใĀ้

ÿามารถประมüลผลข้อมูลได้รüดเร็üและแม่นยำในพ้ืนที่เครือข่าย โดยไม่ต้องพ่ึงพาการประมüลผลบนคลาüด์อย่าง

เต็มที่ ÿ่งผลใĀ้ระบบมีการตอบÿนองที่ดีและเĀมาะกับการใช้งานในÿถานการณ์จริง ระบบเตือนจุดบอดเชิงรุกที่

พัฒนาขึ้นนี้จึงÿามารถช่üยใĀ้ผู้ขับขี่จักรยานยนต์ได้รับการแจ้งเตือนทันทีเมื่อเข้าÿู่พ้ืนที่อันตราย เช่น จุดบอดĀรือ

üงเลี้ยüด้านในของรถบัÿ ซึ่งจะช่üยลดคüามเÿี่ยงในการเกิดอุบัติเĀตุและเพิ่มคüามปลอดภัยบนท้องถนนอย่างมี

นัยÿำคัญ [2] 
4.1.3 ýึกþาระบบป้องกันอุบัติเĀตุจากจุดบอดโดยใช้เซ็นเซอร์อัลตราโซนิก 

งานüิจัยนี้เน้นการพัฒนาระบบป้องกันอุบัติเĀตุจากจุดบอดโดยใช้เซ็นเซอร์อัลตราโซนิก ระบบนี้มี

เป้าĀมายเพื่อช่üยผู้ขับขี่ในการตรüจจับยานพาĀนะĀรือÿิ่งกีดขüางที่อยู่ในบริเüณจุดบอด ซึ่งเป็นพื้นที่ที ่ไม่

ÿามารถมองเĀ็นได้ด้üยกระจกมองข้างĀรือกระจกมองĀลังของรถ 

การทำงานของระบบ คือเมื่อเซ็นเซอร์ตรüจพบüัตถุĀรือยานพาĀนะในจุดบอด ระบบจะมีการแจ้งเตือน

ด้üยการÿ่องไฟ LED และเปิดใช้งานÿัญญาณเÿียงเพื่อใĀ้ผู ้ขับขี่ทราบü่ามีÿิ่งกีดขüางอยู่ในบริเüณที่อาจเกิด

อันตรายได้ การทำงานนี้ช่üยใĀ้ผู้ขับข่ีÿามารถตัดÿินใจได้อย่างปลอดภัยเมื่อต้องการเปลี่ยนเลนĀรือเคลื่อนที่ 

งานüิจัยนี้ได้ทดลองและพัฒนาระบบโดยใช้อุปกรณ์Āลายชนิด เช่น เซ็นเซอร์ด้านĀน้าและด้านข้าง พร้อม

ทั้งระบบการแจ้งเตือนทั้งแบบไฟ LED และเÿียงเตือน เพื่อใĀ้แน่ใจü่าระบบจะทำงานได้อย่างมีประÿิทธิภาพ 

นอกจากนี้ ยังมีการกำĀนดĀน่üงเüลาÿำĀรับการแจ้งเตือนเพ่ือป้องกันการเตือนที่ไม่จำเป็น [3] 
 
4.2 ทฤþฎี 

4.2.1 ทฤþฎีจุดบอดของรถยนต์ (Blind Spot Theory) 

จุดบอดของรถยนต์เป็นปัญĀาÿำคัญที่เกิดขึ้นในระĀü่างการขับขี่และมีผลต่อคüามปลอดภัยบนท้องถนน 

โดยทั่üไปจุดบอดĀมายถึงบริเüณรอบ ๆ ยานพาĀนะที่ผู้ขับขี่ไม่ÿามารถมองเĀ็นได้โดยตรงจากการใช้กระจกมอง

ĀลังĀรือกระจกมองข้าง ทำใĀ้เกิดคüามเÿี่ยงในการชนเมื่อผู้ขับขี่ต้องการเปลี่ยนเลนĀรือขับในบริเüณที่มีจุดบอด 

ตำแĀน่งของจุดบอดในรถยนต์ โดยทั่üไปจะอยู่ที่ด้านข้างและด้านĀลังของรถ บริเüณด้านข้างของรถนั้น

เป็นจุดบอดที่พบบ่อยที่ÿุด ยานพาĀนะในเลนข้างเคียงที่อยู่ในบริเüณนี้อาจไม่ปรากฏในกระจกมองข้าง ทำใĀ้ผู้ขับ

ขี่ไม่ทราบü่ามียานพาĀนะอยู่ใกล้ในเลนนั้น ÿ่üนบริเüณด้านĀลังของรถมักจะเกิดจุดบอดเมื่อมีการถอยĀลังĀรือใน

กรณีที่รถถูกออกแบบใĀ้มีĀลังคาĀรือเบาะĀลังÿูง บดบังการมองเĀ็นบริเüณท้ายรถ นอกจากนี้ ในรถบรรทุกĀรือ

รถ SUV ขนาดใĀญ่ การมองเĀ็นบริเüณด้านĀน้าที่ใกล้กับกันชนอาจถูกบัง ทำใĀ้ผู้ขับข่ีไม่ÿามารถมองเĀ็นüัตถุที่อยู่

ใกล้มากได้ เช่น เด็กĀรือÿิ่งของขนาดเล็กท่ีอยู่ใกล้พื้นถนน 

จุดบอดมีผลกระทบอย่างไรต่อคüามปลอดภัย  การที่ผู้ขับขี่ไม่ÿามารถมองเĀ็นบริเüณจุดบอดได้อย่าง

ชัดเจน อาจนำไปÿู่อุบัติเĀตุร้ายแรงเมื่อมีการเปลี่ยนเลนĀรือถอยĀลังโดยไม่ทันระüัง เนื่องจากไม่ÿามารถมองเĀ็น

ยานพาĀนะĀรือÿิ่งกีดขüางในบริเüณนี้ได้ นอกจากนี้ ยานพาĀนะขนาดใĀญ่ เช่น รถบรรทุกĀรือรถบัÿ ยังมีจุด

บอดที่กü้างขึ้น ทำใĀ้มีคüามเÿี่ยงในการชนที่ÿูงกü่า การทำคüามเข้าใจและระมัดระüังในการขับขี่ผ่านบริเüณที่มี

จุดบอดจึงเป็นÿิ่งที่ÿำคัญมาก 



üิธีการลดคüามเÿี่ยงจากจุดบอด มีĀลายüิธีที่ÿามารถช่üยลดอุบัติเĀตุที่เกิดจากจุดบอดได้ Āนึ่งในนั้นคือ

การปรับกระจกมองข้างใĀ้ถูกต้อง โดยการปรับมุมของกระจกเพื่อขยายขอบเขตการมองเĀ็นของผู้ขับขี่ และลด

พื้นที่ที่เป็นจุดบอด นอกจากนี้ ผู้ขับขี่คüรĀันýีรþะเพื่อตรüจÿอบจุดบอดโดยตรงก่อนทำการเปลี่ยนเล นĀรือ

เคลื่อนรถ การตรüจÿอบนี้ช่üยใĀ้มั่นใจได้ü่าจะไม่มีÿิ่งกีดขüางอยู่ในบริเüณท่ีไม่ÿามารถมองเĀ็นได้จากกระจก 

นอกจากนี้ ในยุคปัจจุบันยังมีการพัฒนาเทคโนโลยีช่üยเĀลือผู้ขับขี่เพ่ือลดอุบัติเĀตุที่เกิดจากจุดบอด เช่น  

ระบบตรüจจับจุดบอด (Blind Spot Detection Systems) ที่ใช้เซ็นเซอร์ในการตรüจจับüัตถุที่อยู่ในจุดบอดและ

ÿ่งÿัญญาณเตือนเมื่อมีคüามเÿี่ยงในการชน เทคโนโลยีนี้ÿามารถใช้เซ็นเซอร์อัลตราโซนิก กล้องตรüจจับ Āรือ

เรดาร์ในการตรüจÿอบพื้นที่จุดบอด เมื่อระบบตรüจพบüัตถุในจุดบอด ÿัญญาณไฟĀรือเÿียงจะถูกÿ่งเพื่อเตือนผู้

ขับข่ี เทคโนโลยีเĀล่านี้ช่üยลดโอกาÿในการเกิดอุบัติเĀตุได้อย่างมาก 
 
4.3 อุปกรณ์ทีÿ่ำคัญ 

4.3.1 ทฤþฎีและการประยุกต์ใช้งานของ ESP32 CAM 
ในยุคที่เทคโนโลยีดิจิทัลก้าüĀน้าไปอย่างรüดเร็ü การพัฒนาอุปกรณ์ที่ÿามารถเชื่อมต่ออินเทอร์เน็ตและ

ทำงานอัตโนมัติได้รับคüามนิยมอย่างมาก Āนึ่งในอุปกรณ์ที่เป็นที่นิยมในกลุ่มนักพัฒนาคือ ESP32 CAM ซึ่งเป็น

ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่มีคüามÿามารถในการเชื่อมต่อ Wi-Fi และ Bluetooth รüมถึงกล้อง OV2640 ที่ÿามารถ

ถ่ายภาพและüิดีโอได้ การใช้งาน ESP32 CAM จึงมีคüามĀลากĀลายและตอบÿนองคüามต้องการในĀลายด้าน 
ÿ่üนประกอบĀลักของ ESP32 CAM 
ESP32 CAM ประกอบไปด้üยไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 ที่มีĀน่üยประมüลผลแบบ dual-core ซึ่ง

ช่üยใĀ้ÿามารถทำงานได้อย่างรüดเร็üและมีประÿิทธิภาพ ในขณะเดียüกันกล้อง OV2640 ที่มีคüามละเอียดÿูงถึง 

2MP ช่üยใĀ้ผู้ใช้ÿามารถจับภาพและüิดีโอได้ในคุณภาพที่ดี นอกจากนี้ ESP32 CAM ยังมีฟังก์ชันการเชื่อมต่อ Wi-

Fi และ Bluetooth ที่ช่üยใĀ้ÿามารถÿ่งข้อมูลและคüบคุมอุปกรณ์อ่ืน ๆ ได้อย่างÿะดüกÿบาย 
การทำงานและฟังก์ชันการใช้งาน 
ESP32 CAM ÿามารถเชื่อมต่อกับเครือข่าย Wi-Fi เพื่อÿ่งข้อมูลภาพĀรือüิดีโอไปยังเซิร์ฟเüอร์Āรือ

อุปกรณ์อื่น ๆ การคüบคุมกล้องÿามารถทำได้ผ่านการเขียนโปรแกรมซึ่งÿามารถตั้งค่าคüามละเอียด การเปิด/ปิด

แฟลช และการปรับโฟกัÿได้ตามต้องการ นอกจากนี้ ยังÿามารถใช้ ESP32 CAM ในการÿตรีมมิ่งüิดีโอแบบ

เรียลไทม์ไปยังเü็บเบราü์เซอร์Āรือแอปพลิเคชันต่าง ๆ ได้ ซึ ่งเป็นการเปิดโอกาÿใĀ้ผู ้ใช้ÿามารถตรüจÿอบ

ÿถานการณ์ต่าง ๆ ได้จากระยะไกล 
อีกทั้ง ESP32 CAM ยังเĀมาะÿำĀรับการตรüจจับการเคลื่อนไĀü โดยÿามารถตั้งโปรแกรมใĀ้กล้องจับ

ภาพเมื่อมีการเคลื่อนไĀüเกิดขึ้น และÿ่งการแจ้งเตือนไปยังผู้ใช้ นอกจากนี้ยังÿามารถคüบคุมอุปกรณ์อื่น ๆ ผ่าน 

Wi-Fi ได้ ทำใĀ้ ESP32 CAM เป็นเครื่องมือที่มีประÿิทธิภาพในการพัฒนาระบบ IoT [4] 
 



 
รูปที่ 1 บอร์ด ESP32 Cam 

 
4.3.2 ทฤþฎีและการใช้งานของเซนเซอร์ Ultrasonic JSN-SR04T 
เซนเซอร์ Ultrasonic JSN-SR04T เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ในการตรüจüัดระยะทางด้üยคลื่นเÿียงอัลตราโซนิก 

ซึ่งถือเป็นĀนึ่งในเทคโนโลยีที ่มีการพัฒนาและนำมาใช้งานอย่างแพร่Āลายในการคüบคุมอัตโนมัติและการ

ตรüจÿอบในระบบอิเล็กทรอนิกÿ์ เซนเซอร์นี้มีĀลักการทำงานที่ง่ายและมีคüามแม่นยำÿูง ทำใĀ้ได้รับคüามนิยมใน

üงการüิýüกรรมและการพัฒนาโปรเจกต์ต่าง ๆ 
Āลักการทำงานของเซนเซอร์ JSN-SR04T เริ่มต้นจากการÿ่งคลื่นเÿียงออกไปในอากาý โดยเซนเซอร์จะมี

ÿองÿ่üนĀลักคือ ÿ่üนÿ่งคลื่นเÿียง (Transmitter) และÿ่üนรับคลื่นเÿียง (Receiver) เมื่อเซนเซอร์ได้รับคำÿั่งใĀ้

เริ่มทำงาน มันจะÿ่งคลื่นเÿียงอัลตราโซนิกที่มีคüามถี่ประมาณ 40 kHz ออกไป ในขณะที่คลื่นเÿียงเคลื่อนที่ไปยัง

üัตถุที่อยู่ข้างĀน้า Āากคลื่นเÿียงไปถึงüัตถุ จะเกิดการÿะท้อนกลับมา โดยÿ่üนรับคลื่นเÿียงจะทำĀน้าที่ตรüจจับ

คลื่นเÿียงที่ÿะท้อนกลับ เมื่อเซนเซอร์ได้รับÿัญญาณที่ÿะท้อนกลับ มันจะคำนüณระยะทางโดยใช้ÿูตรที่เกี่ยüข้อง

กับเüลา (Time of Flight) ที่ใช้ในการÿ่งและรับÿัญญาณ 
เซนเซอร์ Ultrasonic JSN-SR04T มีคุณÿมบัติที่โดดเด่นในการüัดระยะทาง โดยÿามารถüัดได้ตั้งแต่ 20 

เซนติเมตรถึง 6 เมตร ซึ่งเĀมาะÿำĀรับการใช้งานในĀลากĀลายÿภาพแüดล้อม อีกทั้งยังมีคüามแม่นยำÿูง โดย

ÿามารถüัดระยะได้ภายในช่üง ±1 เซนติเมตร ทำใĀ้เĀมาะÿมÿำĀรับการใช้งานในระบบตรüจจับอุปÿรรค ระบบ

คüบคุมอัตโนมัติ และระบบทำงานอ่ืน ๆ ที่ต้องการการตรüจÿอบระยะทาง 
การเชื่อมต่อ JSN-SR04T กับไมโครคอนโทรลเลอร์ เช่น Arduino ÿามารถทำได้อย่างง่ายดาย โดยใช้ขา 

VCC, GND, Trigger, และ Echo ซึ ่งทำใĀ้ÿามารถนำเซนเซอร์นี้ไปประยุกต์ใช้ในโปรเจกต์ต่าง ๆ ได้อย่าง

ĀลากĀลาย โดยไม่จำเป็นต้องใช้โค้ดโปรแกรมที่ซับซ้อนมากนัก 
เซนเซอร์ JSN-SR04T ยังมีข้อดีĀลายประการ เช่น ติดตั้งง่ายและใช้งานÿะดüก รüมถึงราคาท่ีค่อนข้างถูก

เมื่อเปรียบเทียบกับเซนเซอร์ชนิดอ่ืนที่มีฟังก์ชันเดียüกัน อย่างไรก็ตาม ยังมีข้อจำกัดในบางÿภาพแüดล้อม เช่น ใน

ที่มีเÿียงดังĀรือมีอุณĀภูมิÿูง/ต่ำเกินไป นอกจากนี้ üัตถุที่มีรูปร่างĀรือพ้ืนผิüไม่เĀมาะÿมอาจทำใĀ้การüัดไม่

แม่นยำได ้
การประยุกต์ใช้งานของเซนเซอร์ JSN-SR04T มีคüามĀลากĀลาย เช่น ระบบตรüจจับอุปÿรรคในĀุ่นยนต์ 

ระบบตรüจÿอบระดับน้ำในถัง การคüบคุมอัตโนมัติในบ้านอัจฉริยะ และการจัดการการจราจร เป็นต้น ซึ่งทำใĀ้

เซนเซอร์นี้เป็นเครื่องมือที่มีคüามÿำคัญในงานอิเล็กทรอนิกÿ์และการพัฒนาระบบอัจฉริยะ [5] 
 



 
รูปที่ 2 เซนเซอร์ Ultrasonic JSN-SR04T 

 
4.3.3 ทฤþฎีและการใช้งานของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน (Li-ion) 
แบตเตอรี่ลิเธียมไอออน (Li-ion) เป็นแĀล่งพลังงานที่ถูกพัฒนาใĀ้มีคüามĀนาแน่นของพลังงานÿูง 

น้ำĀนักเบา และมีประÿิทธิภาพในการจ่ายไฟมากกü่าแบตเตอรี่ประเภทอ่ืน ๆ เช่น แบตเตอรี่นิกเกิล-แคดเมียม 

(Ni-Cd) Āรือ นิกเกิล-เมทัลไฮไดรด์ (Ni-MH) ทฤþฎีการทำงานของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออนจึงถูกออกแบบมา

เพ่ือใĀ้ตอบโจทย์ในĀลายด้าน เช่น พลังงานไฟฟ้าÿูง อายุการใช้งานที่ยาüนาน และคüามปลอดภัยที่ดีขึ้น 
Āลักการทำงานของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน 
แบตเตอรี่ลิเธียมไอออนประกอบด้üย 3 ÿ่üนĀลัก ได้แก่ ขั้üบüก (Cathode), ขั้üลบ (Anode) และอิเล็ก

โทรไลต์ (Electrolyte) ที่ช่üยในการถ่ายเทประจุไฟฟ้า การทำงานของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออนจะมี 2 

กระบüนการÿำคัญคือ การชาร์จและการคายประจุ: 
1. กระบวนการคายประจุ (Discharging): 

o ในขณะที่แบตเตอรี่ถูกใช้งานĀรือคายประจุ ไอออนของลิเธียม (Li⁺) จะเคลื่อนที่จากข้ัüลบ 

(Anode) ไปยังขั้üบüก (Cathode) ผ่านอิเล็กโทรไลต์ ในขณะเดียüกันอิเล็กตรอนจะเคลื่อนผ่าน

üงจรภายนอกจากขั้üลบไปยังขั้üบüก ซึ่งเป็นกระบüนการที่ÿร้างกระแÿไฟฟ้าใĀ้กับอุปกรณ์ 
2. กระบวนการชาร์จ (Charging): 

o ในขณะที่ชาร์จแบตเตอรี่ กระบüนการคายประจุจะเกิดขึ้นกลับด้าน โดยการเพ่ิมแรงดันไฟฟ้าเข้า

ไปทำใĀ้ไอออนลิเธียม (Li⁺) เคลื่อนจากขั้üบüกไปยังขั้üลบผ่านอิเล็กโทรไลต์ และอิเล็กตรอนจะ

เคลื่อนผ่านüงจรภายนอกจากขั้üบüกกลับไปยังขั้üลบ ทำใĀ้พลังงานถูกเก็บไü้ในแบตเตอรี่อีก

ครั้ง 
องค์ประกอบของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน [6] 
 



 
รูปที่ 3 แบตเตอรี่ลิเธียมไอออน (Li-ion) 

 
 

4.3.4 ทฤþฎีและการใช้งานของโมดูลปรับแรงดันไฟฟ้า (Voltage Regulator Module) โมดูลปรับ

แรงดันไฟฟ้า (Voltage Regulator Module) Āรือเรียกÿั้น ๆ ü่า "โüลตโ์มดูล" คือüงจรĀรืออุปกรณ์ท่ีมีĀน้าที่

คüบคุมและปรับแรงดันไฟฟ้าใĀ้อยู่ในระดับที่เĀมาะÿมÿำĀรับการใช้งานกับอุปกรณ์Āรือระบบต่าง ๆ โดยปกติ

แล้üแĀล่งจ่ายไฟฟ้าอาจมีแรงดันที่ไม่คงท่ีĀรือไม่เĀมาะÿมกับอุปกรณ์บางประเภท จึงต้องใช้โมดูลนี้ในการปรับ

ระดับแรงดันไฟฟ้าใĀ้ตรงตามคüามต้องการ 
Āลักการทำงานของ Voltage Regulator Module 

โมดูลปรับแรงดันไฟฟ้ามีการทำงานในÿองรูปแบบĀลัก ได้แก่ 
1. Linear Voltage Regulator (โมดูลปรับแรงดันไฟฟ้าแบบเชิงเÿ้น): 

o ทำĀน้าที่ลดแรงดันไฟฟ้าโดยการลดกระแÿไฟฟ้าที่ไĀลผ่านüงจร ทำใĀ้มีแรงดันที่ลดลงเĀลือใน

ระดับท่ีกำĀนด 
o ทำงานคล้ายการใช้คüามต้านทาน โดยอุปกรณ์ท่ีใช้ในüงจรนี้มักเป็น Transistor Āรือ MOSFET 

ที่ใช้คüบคุมแรงดัน 
o ข้อดีของ Linear Regulator คือมีคüามเÿถียรในการจ่ายแรงดันไฟฟ้า การเกิด Noise น้อย แต่

ข้อเÿียคือจะÿูญเÿียพลังงานไปในรูปของคüามร้อน ซึ่งÿ่งผลใĀ้ประÿิทธิภาพไม่ÿูง และเĀมาะ

ÿำĀรับการใช้งานในระบบที่ใช้กระแÿต่ำ ๆ Āรือการปรับแรงดันไม่มากนัก 
2. Switching Voltage Regulator (โมดูลปรับแรงดันไฟฟ้าแบบÿวิตช์ชิ่ง): 

o ทำงานโดยการÿับเปลี่ยนการจ่ายกระแÿไฟฟ้าด้üยการเปิด-ปิดÿüิตช์ที่มีคüามเร็üÿูงเพื่อคüบคุม

แรงดัน 
o ประกอบด้üยÿ่üนÿำคัญคือ ตัüเĀนี่ยüนำ (Inductor), ตัüเก็บประจุ (Capacitor) และไดโอด 

(Diode) ซึ่งช่üยในการเก็บและคายประจุเพื่อÿร้างแรงดันที่คงท่ี 
o ข้อดีของ Switching Regulator คือมีประÿิทธิภาพÿูงเนื่องจากมีการÿูญเÿียพลังงานต่ำในรูป

ของคüามร้อน แต่ข้อเÿียคืออาจเกิด Noise มากกü่าแบบ Linear และมีคüามซับซ้อนในการ

ออกแบบ 
 



ประเภทของ Voltage Regulator Module 
โมดูลปรับแรงดันไฟฟ้ามีĀลายประเภทที่ใช้ในการคüบคุมแรงดันที่แตกต่างกันไปตามการใช้งานĀลัก ๆ ดังนี้ 

1. Step-Down Regulator (Buck Converter): 
o ใช้ÿำĀรับลดแรงดันไฟฟ้าจากระดับท่ีÿูงลงไปÿู่ระดับที่ต่ำกü่า โดยยังคงใĀ้กระแÿไฟที่เĀมาะÿม

กับอุปกรณ์ 
o เĀมาะÿำĀรับการใช้งานกับอุปกรณ์ท่ีต้องการแรงดันต่ำกü่าแĀล่งจ่ายไฟ เช่น การลดแรงดันจาก 

12V ไปเป็น 5V เพ่ือใช้งานกับüงจรอิเล็กทรอนิกÿ์ 
 

2. Step-Up Regulator (Boost Converter): 
o ใช้เพ่ิมแรงดันไฟฟ้าจากระดับที่ต่ำไปÿู่ระดับที่ÿูงกü่า โดยรับพลังงานจากแĀล่งจ่ายไฟฟ้าที่มี

แรงดันต่ำกü่าระดับที่ต้องการ 
o มักใช้งานกับอุปกรณ์ท่ีต้องการแรงดันÿูงจากแĀล่งจ่ายไฟแรงดันต่ำ เช่น การเพ่ิมแรงดันจาก

แบตเตอรี่ 3.7V ไปเป็น 12V ÿำĀรับอุปกรณ์บางประเภท 
3. Buck-Boost Regulator: 

o เป็นแบบผÿมที่ÿามารถลดĀรือเพ่ิมแรงดันไฟฟ้าได้ตามคüามต้องการ โดยเĀมาะกับระบบที่

แĀล่งจ่ายไฟมีแรงดันที่ไม่แน่นอน 
o มีการใช้งานในอุปกรณ์พกพาĀรือระบบท่ีใช้พลังงานจากแบตเตอรี่ที่อาจมีแรงดันผันผüน [7] 

 

 
รูปที่ 4 Voltage Regulator Module 

 
  

 
 
 
 
 

 



 
4.4 การออกแบบช้ินงาน 
 

 
รูปที่ 5 แบบจำลองการออกแบบ Blind Spot Eliminator Helmet 

 

 
รูปที่ 6 แบบจำลองการติดตั้ง Blind Spot Eliminator Helmet 

 
 

 
รูปที่ 7 แบบจำลองการติดตั้ง Blind Spot Eliminator Helmet 

 
 
 
 
 
 
 



4.5 Āลักการทำงาน 

 เมื่อกดÿüิตช์เริ่มต้น ระบบจะจ่ายไฟจากแบตเตอรี่ไปยังüงจรภายในเพื่อเปิดใช้งานทุกองค์ประกอบใน

ระบบ ไม่ü่าจะเป็นเซ็นเซอร์ตรüจจับระยะทั้งÿองด้าน ซ้ายและขüา, buzzer, รüมถึงบอร์ด ESP32 CAM ที่

เชื่อมต่ออยู่ ซึ่งทั้งĀมดจะเข้าÿู่โĀมดการทำงานพร้อมกัน โดยเซ็นเซอร์จะตรüจจับระยะĀ่างของüัตถุรอบ ๆ ใน

พ้ืนที่ที่กำĀนดและแจ้งเตือนผู้ÿüมใÿ่ใĀ้ทราบถึงÿถานการณ์คüามปลอดภัยอย่างชัดเจน การทำงานของเซ็นเซอร์

ตรüจจับระยะ จะมีการแบ่งระยะĀ่างของüัตถุออกเป็นÿามระดับ ระดับแรกคือระยะไกล โดยอยู่ในระยะประมาณ 

5-6 เมตร ซึ่งจะมีไฟ RGB ÿีเขียüติดขึ้นเพื่อแÿดงถึงÿถานะที่ปลอดภัย ÿ่üนระดับที่ÿองคือระยะกลาง Āรือระยะ

ประมาณ 3-4 เมตร ซึ่งในระยะนี้ไฟ RGB จะเปลี่ยนเป็นÿีเĀลืองเพ่ือเตือนถึงระยะที่ใกล้ขึ้น และระดับÿุดท้ายคือ

ระยะใกล้ Āรือระยะประมาณ 1-2 เมตร ซึ่งจะเป็นการแจ้งเตือนÿถานการณ์ที่เÿี่ยงภัยมากข้ึน ไฟ RGB จะติดเป็น

ÿีแดงพร้อมกับมีเÿียง buzzer เพ่ือใĀ้ผู้ÿüมใÿ่ตระĀนักถึงคüามอันตรายที่อาจเกิดข้ึนในระยะประชิด และĀากผู้

ÿüมใÿ่ต้องการĀยุดเÿียงเตือน ÿามารถกดปุ่มเพ่ือปิดการทำงานของ buzzer ได้ทันที เมื่อกดÿüิตช์เริ่มต้น กล้อง 

ESP32 CAM จะเริ่มบันทึกภาพขณะระบบทำงาน ซึ่งเป็นข้อมูลÿำคัญที่ÿามารถนำไปใช้ในการüิเคราะĀ์Āรือ

ปรับปรุงระบบเพ่ิมเติมได้ ในกรณีท่ีเกิดการกระแทกĀรือÿั่นÿะเทือน ระบบจะทำการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเค

ชันไลน์เพื่อใĀ้ทราบถึงเĀตุการณ์ที่เกิดขึ้น ซึ่งจะช่üยเพิ่มคüามปลอดภัยใĀ้กับผู้ใช้งาน และทำใĀ้การตรüจÿอบ

ÿภาพแüดล้อมรอบตัüเป็นไปอย่างมีประÿิทธิภาพ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



5.ขอบเขตของงานวิจัย 

5.1 ออกแบบชุดอุปกรณ์ประกอบĀมüกกันน็อคเตือนมุมอับÿายตาจำนüน 1 ชุด 
5.2 ÿามารถแจ้งเตือน üัตถุเคลื่อนที่เข้ามาทางข้างĀลังมุมแจ้งเตือนไม่น้อยกü่า 120 องýา 
5.3 อุปกรณ์ใช้พลังงานจากแบตเตอรี่มีระยะเüลาในการใช้ต่อการชาร์จ 1 ครั้งไม่น้อยกü่า 3 ชั่üโมง 
5.4 มีระบบแÿดงผลพลังงานแบตเตอรี่และมีเÿียงแจ้งเตือนเมื่อพลังงานน้อยกü่า 20% 
5.5 ÿามารถคüบคุมอุปกรณ์และแÿดงผลผ่านÿัญญาณไร้ÿายได้ 

 
6.ขั้นตอนและวิธีการดำเนินการวิจัย 

6.1 การýึกþาและรüบรüมข้อมูลเบื้องต้น 

6.2 การออกแบบและพัฒนาüงจรและโปรแกรม 

6.3 การทดÿอบและปรับปรุงการทำงานของระบบในĀ้องปฏิบัติการ 

6.4 การทดÿอบระบบในÿถานการณ์การใช้งานจริง 

6.5 การรüบรüมและüิเคราะĀ์ข้อมูล 

6.6 การÿรุปผลและการเขียนรายงานการüิจัย 

6.7 ÿอบจบโครงการ 
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1. ýึกþาĀลักการทำงานของ

เซนเซอร์ Ultrasonic JSN-

SR04T งานüิจัยĀรือ

Āน่üยงานที่เกี่ยüข้อง 

          

2. ýึกþาระบบ Blind spot ใน

รถยนต์ 
          

3. ออกüงจร           
4. เขียนโปรแกรม üัดค่า 

üิเคราะĀ์ และแÿดงผล 
          

5. ทดลองตรüจจับüัดüัตถุ           
6. เปรียบเทียบผลการทดลอง           
7. ÿรุปผลการทดลอง           
8. เขียนบทคüามตีพิมพ์/ขออนุ

ÿิทธิบัตร 
          

9. เขียนÿรุปโครงงาน           
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10 งบประมาณ  
 

ที ่ รายการ จำนวน ราคา ราคารวม 
1. ไมโครคอนโทรลเลอร์ (ESP32 CAM) 1 300 300 
2. เซนเซอร์ Ultrasonic JSN-SR04T 2 150 150 
3. RGB LED 2 30 60 
4. Buzzer 1 20 20 
5. Micro Push Button Switch 2 40 20 
6. ตัüต้านทาน (Resistor) 5 5 25 
7. ÿาย Jumper 1 50 50 
8. PCB (แผงüงจร) 1 100 100 
9. Āมüกกันน็อค 1 800 800 
10. แบตเตอรี่ Li-ion 3.7V 2000mAh 1 200 200 
11. โมดูลชาร์จ (TP4056) 1 40 40 
12. Voltage Divider (Resistors) 2 5 10 
13. Voltage Sensor Module 1 100 100 
14. LED Indicator 1 10 10 
15. Breadboard 1 100 100 
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