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บทที่ 1 

บทนํา 

 

1.1 ที่มาและความสําคญัของโครงงาน 

เน่ืองจากในปจจุบัน ผูพิการทางสายตามีจํานวนมาก  ซึ่งดวยสภาพสายตาที่ไมเอื้ออํานวยจึง

สงผลใหการใชชีวิตผิดจากคนปกติ  จึงมีความตองการทางดานเครื่องมือเพื่ออํานวยความสะดวก

ในการดําเนินชีวิตใหแกผูพิการทางสายตา คือ เทคโนโลยีสําหรับชวยในการเดินทาง  ดังน้ันทาง

คณะผูจัดทําโครงงานจึงตระหนักถึงปญญาน้ีจึงทําใหเกิดเปนโครงงานน้ีข้ึนมา  เพื่อใหเปนสิ่ง

อํานวยความสะดวกในการเดินทางสําหรับผูพิการทางสายตา 

โครงงานน้ีจึงไดทําการศึกษาเกี่ยวการเขียนโปรแกรมดวยภาษา Python ควบคูไปกับการใช

บอรด Raspberry pi  และการประยุกตใชอุปกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry  pi เชน  Ultrasonic 

sensor  GPS Air card  สําหรับชวยอํานวยความสะดวกในการเดินทางใหกับผูพิการทางสายตา 

 

1.2  วัตถุประสงคของโครงงาน 

 1. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยภาษา python ควบคูไปกับการใชบอรด Raspberry pi 

 2. เพื่อศึกษาการประยุกตใชอุปกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry pi เชน Ultrasonic sensor  

          GPS  Air card เปนตน  

    3. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมการรับสงขอมูลโดยผานพอรต USB 

    4. เพื่อออกแบบและสรางไมเทาสําหรับชวยอํานวยความสะดวกในการเดินทางใหกับคนตา 

      บอด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2 
 

1.3  ขอบเขตการดําเนนิงาน 

      1. ศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยภาษา Python ควบคูไปกับการใชบอรดRaspberry pi 

2. ออกแบบวงจรเช่ือมตอเพื่อใชงานระหวางอปุกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry pi 

3. เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ Ultrasonic sensor เพื่อวัดระยะทางจากสิ่งกีด 

ขวางถึงตัวคนตาบอด และทําการสงสัญญาณเตือนในระยะที่เหมาะสมกอนถึงสิ่งกีดขวาง    

เพื่อปองกันการปะทะเขากับสิ่งกีดขวาง 

  4. เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ GPS เพื่อบอกตําแหนงพิกัดของตําแหนงของคนตา 

    บอด 

 5. เขียนโปรแกรมควบคุม Air card เพื่อใชเปนระบบอนิเตอรเน็ตแบบเคลื่อนที่ไดที่ใชงาน 

    รวมกับ Raspberry pi และยังเปนตัวรับ-สง SMS ขอมูลพิกัดตําแหนงจาก GPS  

 7. สรางอปุกรณตนแบบทั้งหมดและทดสอบเพื่อใหไดตามวัตถุประสงค 

1.4  ข้ันตอนการดําเนนิงาน 

       1. ศึกษาคนควาการใชบอรด Raspberry pi และการเขียนโปรแกรมคําสัง่ใหอปุกรณทํางาน 

        2. เขียนโครงงานและเสนอโครงงานกับอาจารยที่ปรึกษา 

        3. ศึกษาการใชโปรแกรมภาษา Python และทําการโหลดโปรแกรมลงบอรด 

        4. นําอุปกรณทัง้หมดมาเช่ือมตอกัน 

        5. ทดลองการทํางานของอปุกรณและบันทึกผลการทดลอง 

        6. สรุปผลการทดลองและเขียนรายงาน 

        7. นําเสนอโครงงาน 

1.5  ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั 

       1. เพื่ออํานวยความสะดวกแกผูพิการทาง สายตาได โดยการเตือนวาจะชนสิ่งกีดขวาง 

2. สามารถนําความรูที่ไดมาใชการประกอบวิชาชีพ 

       3. สามารถนําความรูทางทฤษฎีมาประยุกตใชในทางปฏิบัติ 

      4. เพื่อเปนแนวทางในการนําเอาไปพฒันาตอยอดทางอุตสาหกรรมดานพาณิชย 
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บทที่ 2  

ทฤษฏีและหลักการทีเ่กี่ยวของ 

 

2.1  เครื่องมือตางๆที่ใชในการเขียนโคดคําสั่ง 

 ในที่น้ีเราจะเขียนโคดคําสั่งโดยใชภาษา Python โดยใชโปรแกรม Advanced IP Scanner  

Puttyและ Remote Desktop Connection เพื่อใชในการสแกนหา IP Address และเปนหนาตางใน

การ Login การเขาไปเขียนโคดคําสั่งลงบนบอรด Raspberry pi 

 2.1.1  Advanced IP Scanner คือ โซลูช่ันสําหรับการสแกนคนหา IP Address ไดอยาง

รวดเร็วและไววางใจได ชวยใหคุณสามารถกูคืนทุกขอมูลที่ตองการของคอมพิวเตอรที่เช่ือมตอกับ

เครือขายไดอยางรวดเร็วและงายดาย อีกทั้งยังสามารถเปดหรือปดเครื่องคอมพิวเตอร เช่ือมตอกับ

คอมพิวเตอรผาน Radmin และอื่นๆได   Advanced IP Scanner ใชเทคโนโลยีการสแกนแบบ 

Multithread ซึ่งทําสามารถประมวลผลของเครือขายของคอมพิวเตอรจํานวนประมาณหน่ึงรอย

เครื่องภายในไมกี่วินาท ี

วิธีการเชื่อมตอ Internet ให Raspberry pi จาก Notebook 

1) ทําการตอ Wi-Fi ปกติกับ Notebook  แลวเขาไปที่ Control Panel  แลวเปดหนา 

Network and Internet > Network Connection  ข้ึนมา 

 
รูปที่ 2.1 หนาตาง Network and Internet 
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2) คลิกขวาที่ Wireless Network Connection 2 เพื่อเลือก Properties (เน่ืองจากตอนน้ี 

Wireless Network Connection 2 ตอ internet อยู) 

 

 
รูปที่ 2.2 การเขา Properties 

 

3) ที่ Properties ทําการเลือก Sharing อินเตอรเน็ตที่เช่ือมตอกับคอมพิวเตอรเครื่องน้ี  ตาม 

              รูปที่ 2.3 

 

 
รูปที่ 2.3 การตั้งคาการ sharing อินเตอรเน็ต 
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4) จะมีหนาตางข้ึนมาบอกวาจะเปลี่ยน IP ของเครือขายโยงระยะใกล(Local area network   

; LAN)ของเครื่องคอมพิวเตอรเปน 192.168.137.1 และกด OK และทําการเสียบสาย     

LAN เพื่อเช่ือมตอระหวาง Raspberry pi กับคอมพิวเตอรจะเห็นวา ที่  Wireless 

Network Connection 2  จะมีคําวา Sharing เพิ่มข้ึนมา  และหลังจากที่นําสายLAN 

ตอ Raspberry pi ที่ Local Network Connection 2  จะเปน  Unidentified network 

 

 
รูปที่ 2.4  ที ่Local Network Connection 2  จะเปน Unidentified network 

 

5) ใชโปรแกรม IP SCAN คนหา IP ของ Raspberry pi  โดยต้ังคาระหวาง 192.168.137.1  

ถึง192.168.137.255  เพื่อใชในการ Remote เขาไปจัดการ Raspberry pi 

 

 
รูปที่ 2.5 การสแกนเครือขายของ Advanced IP Scanner 
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2.1.2 Putty คือ โปรแกรม Remote Server หรือ SSH (Secure Shell) ใชงานในลักษณะ

สั่งงาน Server ดวย Command line เปนโปรแกรมฟรีแวร มีขนาดเล็ก ใชงานงาย รองรับการ

เช่ือมตอหลากหลายรูปแบบ เชน Raw Telnet Rlogin SSH Serial โปรแกรมเปนที่รูจัก และใชงาน

กันแพรหลายทั่วโลก 

วิธีการใชงาน Putty 

1) ทําการเปดโปรแกรม Putty ข้ึนมาแลว ในชอง Host Name (or IP Address) ใหกรอก

หมายเลข IP Address ที่ไดจากการสแกนดวยโปรแกรม Advanced IP Scanner แลว

กด Enter 

 

 
 

รูปที่ 2.6 หนาตางการเขาโปรแกรม Putty 
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2) จะปรากฏหนาจอสําหรบัล็อกอินเขาระบบใหกรอกช่ือผูใชของคุณ ซึ่งปกติจะเปน pi แลว

ก็กดปุม Enter จะข้ึนใหใส password ซึ่ง password ของเราคือ raspberry แลวกดปุม 

Enter ก็สามารถ ล็อกอินเพื่อเขาไปเขียนโคดคําสัง่ในบอรด Raspberry pi ได 

 

 
 

รูปที่ 2.7 หนาตางการล็อกอินของ Putty 

2.1.3  Remote Desktop Connection คือ เปนโปรแกรมควบคุมเครื่องคอมพิวเตอร

ระยะไกล (Remote) ที่มีมากับระบบปฏิบัติการต้ังแต Windows XP จนถึง Windows รุนปจจบุัน โดย

ความสามารถของโปรแกรมน้ี คือ ไปควบคุมเครื่องคอมพิวเตอรที่เปนเครื่องเปาหมายได ไมวาจะเปน

เครื่องที่อยูในทีท่ํางาน หรืออยูตางพื้นที ่ โดยจะสามารถมองเห็นหนาจอ และควบคุมเครื่องน้ันๆ ได 

เสมอืนวากําลังน่ังอยูหนาคอมพิวเตอรเครื่องน้ันเลยทีเดียว ในการจะใชโปรแกรมน้ีเขาไปควบคุม

เครื่องใดๆ น้ันจะตองมกีารต้ังคาเครื่องฝงเปาหมายใหอนุญาตใหเครื่องอื่นๆ เขาไปควบคุมจาก

ระยะไกลได และตองมี Account ที่มีการรักษาความปลอดภัยดวยรหัสผาน เพื่อใชในการล็อกอินเขา

ไปควบคุม (หากวา Account ที่ใชน้ันเปน Administrator ผูที่เขาไปควบคุมกจ็ะมสีิทธิในการใชงานใน

ระดับ Administrator) 
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การใชงาน 

1) เมื่อเปดโปรแกรม Remote Desktop Connection ข้ึนมา ใหใส ช่ือเครื่องคอมพิวเตอร 

หากอยูใน LAN เดียวกัน IP address ที่ไดจากการสแกน หรือ Domain Name ของ

เครื่องเปาหมาย แลวกด Connect 

 

รูปที่ 2.8 หนาตางการเขาโปรแกรม Remote Desktop Connection 

 

2) จะปรากฏหนาจอของโปรแกรม Raspberry pi ข้ึนมา 

 

รูปที่ 2.9 Desktop ของ Raspberry pi 
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2.2  Raspberry pi 

Raspberry Pi เปนคอมพิวเตอรในบอรดเดียว (Single board computer) ขนาดเล็กเทา

บัตรเครดิต พัฒนาข้ึนในสหราชอาณาจักร โดยมูลนิธิ Raspberry pi เปนองคกรที่ไมแสวงหาผลกําไร 

มีความต้ังใจสรางข้ึนเพื่อสงเสริมการเรียนการสอนดานพื้นฐานวิทยาศาสตรคอมพิวเตอรในโรงเรียน 

ปจจุบัน Raspberry pi ผลิตออกมา 4 รูปแบบดังน้ี model A+ model A model B และ model 

B+ สามารถรองรับระบบปฏิบัติการดาน Linux และ UNIX ที่หลากหลาย การจัดจําหนาย Raspberry 

pi ไดลิขสิทธ์ิรวมระหวางบริษัท Newark element14 (Premier Farnell) บริษัท RS Components 

และบริษัท Egoman สําหรับจําหนายทางออนไลน 

 

รูป 2.10 บอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็ก Raspberry pi  

บอรด Raspberry Pi ใชชิป SoC ของ Broadcom รุน BCM2835 ซึ่งบรรจุหนวยประมวลผล 

ARM1176JZF-S (ARMv6k) ทํางานที่ความถ่ีสัญญาณนาฬิกา 700 MHz หนวยประมวลผลกราฟก  

VideoCore IV มีหนวยความจํา 256 MB สําหรับ model A  model A+ และ 512 MB สําหรับ

model B model B+ ใช SD card และ Micro SD card สําหรับ Boot ระบบปฏิบัติการและพื้นที่

เก็บขอมูล มูลนิธิไดแจกจาย Debian และ Arch Linux ARM เปนระบบปฏิบัติการสําหรับใชงาน

บอรดและใชภาษา Python เปนภาษาหลักในการโปรแกรมควบคุม นอกจากน้ียังสามารถใชงาน

ภาษาเบสิก BBC บนระบบปฏิบัติการ RISC OS ภาษา C ภาษา C++ และภาษา Perl ไดอีกดวย 
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2.2.1 รายละเอียดคุณสมบัติของ Raspberry pi (model B) 

- ชิปควบคุมหลัก SoC : Broadcom BCM2835 รองรับ CPU GPU DSP SDRAM 

และ Single USB port 

- หนวยประมวลผลกลาง CPU : ARM1176JZF-S (ARMv6k) ทํางานที่สัญญาณ

นาฬิกา 700 MHz 

- หนวยประมวลผลกราฟก GPU : Broadcom VideoCore IV 250 MHz รองรับ 

OpenGL ES 2.0 (24 GFLOPS)  MPEG-2 and VC-1 (with license) และ 

1080p30 h.264/MPEG-4 AVC high-profile decoder and encoder 

- หนวยความจํา RAM : 512 MB 

- พอรตเช่ือมตอ : USB 2.0 2 พอรต และจาก SoC 1 พอรต พอรตวิดีโอเขา 15-

pin MIPI camera interface (CSI) connector ใ ช ร ว ม กั บ  Raspberry pi 

camera หรือ Raspberry pi NoIR camera พอรตวิดีโอออกสําหรับแสดงภาพ

ผานโทรทัศนหรือระบบการเ ช่ือมตอภาพและเสียง  (High Definition 

Multimedia Interface ; HDMI)  (rev 1.3 & 1.4) แล ะ  composite video 

(PAL and NTSC) via RCA jack พอ ร ต เ สี ย งออก  Analog 3.5 mm แล ะ 

digital HDMI เช่ือมตอเครือขายดวยระบบ LAN  คอนเน็กเตอรสําหรับอุปกรณ

ตอพวงอินพุต/เอาทพุต (General Purpose Input/Output) และเก็บขอมูล

ผาน card slot SD / MMC / SDIO เพื่อติดต้ังระบบปฏิบัติการ พื้นที่เก็บขอมูล

ที่พอเพียงควรมีมากกวา 4 GB 

- ความตองการไฟฟา : 5 V 700 mA (3.5 W) ผาน MicroUSB 

2.2.2 ระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry pi 

ระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry pi ใชบนพื้นฐานของระบบปฏิบัติการ Linux 

kernel ซึ่งซิป ARM11 (ARMv6k) ที่ใชในบอรดเปนเวอรชันที่เปนที่นิยมกับระบบปฏิบัติการ 

Linux รวมถึง Ubuntu ดวย แตซิป ARM11 น้ีทําให ไมสามารถรันระบบปฏิบั ติการ 

Windows บนบอรด Raspberry pi ได สามารถติดต้ังระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry 

pi ไดผานตัวจัดการ NOOBS ซึ่งมีรายช่ือระบบปฏิบัติการดังน้ี Archlinux ARM  OpenELEC  

Pidora (Fedora Remix)  Puppy Linux Raspbmc  RISC OS และ  Raspbian ที่ เ ป นที่

นิยม 
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2.2.3 โครงสรางบอรด Raspberry pi 

โครงสรางของบอรด Raspberry pi ประกอบดวยพอรตอินพุตและเอาทพุตตางๆ 

ตามรูป 2.11 และรายละเอียดตามหัวขอ 2.2.1 

 

รูป 2.11 โครงสรางบอรด Raspberry pi 

 

ทั้งน้ียังตองมีอุปกรณเพิ่มเติมสําหรับเปดใชงานบอรด ไดแก แหลงจายไฟ 5 Volt 

DC ที่สามารถจายไฟไมตํ่ากวา 700 mA สาย MicroUSB สําหรับเช่ือมตอระหวาง Adapter 

กับบอรด สาย AV ตอกับพอรต RCA Video เพื่อสงสัญญาณภาพออกสูจอแสดงผลหรือสาย 

HDMI และSD-card ความจุไมตํ่ากวา 4 GB เพื่อใชรันระบบปฏิบัติการ รวมทั้งสาย LAN 

หรือ Wi-Fi USB Adapter สําหรับเช่ือมตอเครือขาย 
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รูป 2.12 อุปกรณสําหรับบอรด Raspberry pi 

 

2.2.4 การควบคุมโมดูล GPIO ของ Raspberry pi 

สําหรับระบบปฏิบัติการ Raspbian รุนใหมจะติดต้ังคุณสมบัติโมดูล General 

purpose input/output  (GPIO) หรือที่เรียกวาพอรตอเนกประสงค มาพรอมในตัว หากไม

มีสามารถติดต้ังไดจากคําสั่ง 

sudo apt-get update 

sudo apt-get install python-dev 

sudo apt-get install python-

rpi.gpio 

เมื่อทําการจายไฟใหบอรด Raspberry pi 

แลว ตามมาตรฐาน Model B จะมีแรงดัน

ขนาด 3.3 V ออกทางขาหมายเลข 1, 17 

แรงดันขนาด 5 V ออกทางขา 2, 4 และ

กราวนที่ขา 6, 9, 20, 25 ตามรูป 2.13 

สําหรับเทียบหมายเลขคุณสมบัติของขา 

GPIO       รูป 2.13 คุณสมบัติของขา GPIO  

 

            

  3.3V 1 2 5V   

  I2C1 SDA 3 4 5V   

  I2C0 SCL 5 6 Ground   

  GPIO 4 7 8 UART TXD   

  Ground 9 10 UART RXD   

  GPIO 17 11 12 GPIO 18   

  GPIO 27 13 14 Ground   

  GPIO 22 15 16 GPIO 23   

  3.3V 17 18 GPIO 24   

  SP10 MOSI 19 20 Ground   

  SP10 MPSO 21 22 GPIO 25   

  SP10 SCLK 23 24 SP10 CEO N   

  Ground 25 26 SP10 CE1 N   
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2.2.5 ภาษา Python 

Python เปนภาษาระดับสูงภาษาหน่ึง ที่มีความสามารถสูง ถูกสรางข้ึนในป ค.ศ. 1989 

โดย Guido van Rossum ซึ่งถูกพัฒนาโดยไมยึดติดกับแพลตฟอรม กลาวคือ สามารถรัน

ภาษา Python ไดทั้งบนระบบปฏิบัติการ UNIX Linux FreeBSD หรือแมแตระบบปฏิบัติการ 

Windows อน่ึงระบบปฏิบัติการน้ี เปนภาษาลักษณะ Open Source เหมือนอยางภาษา 

PHP ซึ่งภาษา Python มีขอดีดังน้ี 

1. งายตอการเรียนรู โดยภาษา Python มีโครงสรางของภาษาที่ไมซับซอน เขาใจงาย ซึ่ง

โครงสรางของภาษาจะคลายกับภาษา C มาก เพราะภาษา Python สรางข้ึนมาโดยใช

ภาษา C ทําใหผูที่คุนเคยภาษา C อยูแลวสามารถใชงานภาษา Python ไดไมยาก 

นอกจากน้ี โดยตัวภาษามีความยืดหยุนสูง ทําใหการจัดการงานดานขอความและ Text 

ไฟล ไดเปนอยางดี 

2. ไมตองเสียคาใชจายใดๆ เพราะตัวแปรภาษา Python อยูภายใตลิขสิทธ์ิสัญญาอนุญาต

ใหใชซอฟตแวร หรือไลเซนส ซึ่งสงวนลิขสิทธ์ิของซอฟตแวรน้ัน (General Public 

License ; GPL) 

3. ใช ได หลายแพลตฟอร ม  ในช วงแรกภาษา  Python ถูกออกแบบใช ง านบน

ระบบปฏิบัติการ UNIX แตปจจุบันไดมีการพัฒนาตัวแปรภาษา Python ใหสามารถใช

กับระบบปฏิบัติการอื่นๆ ที่หลากหลาย เชน Linux FreeBSD และ Windows 

4. ภาษา Python ถูกสรางข้ึนโดยรวบรวมเอาสวนดีของภาษาตางๆ เขามาไวดวยกัน เชน 

ภาษา Cภาษา C++ JAVA Perl 

5. ภาษา Python เปนภาษาประเภท Server side script คือการทํางานของภาษา 

Python จะทํางานดานฝง Server แลวสงผลลัพธกลับมายัง Client ทําใหมีความ

ปลอดภัยสูง  

6. ใชพัฒนา Web Service โดยที่ภาษา Python สามารถนํามาพัฒนาเว็บเซอรวิส รวมทั้ง

ใชบริหารการสรางเว็บไซตสําเร็จรูปที่เรียกวา Content Management Framework 

(CMF) ตัวอยาง CMF ที่มีช่ือเสียงมากและเบื้องหลังทํางานดวย Python คือ Plone 
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หลกัการทํางานของภาษา Python 

ตามโครงสรางภาษาของโปรแกรมภาษา Python จะตองมีตัวแปรภาษามาจัดการ 

แปลโคดคําสั่งเพื่อใหทํางานตามที่เราตองการ โดยแบงตัวแปรภาษาได 2 ประเภทคือ 

1. คอมไพเลอร (Complier) เปนตัวแปลภาษาสําหรับภาษา C ภาษา C++ Pascal การ

ทํางานคือจะตรวจสอบความผดิพลาดของโคดคําสั่งต้ังแตตนจนจบกอน หรือเรียกวาการ

คอมไพล ถาไมมีขอผิดพลาดก็จะทําการแปลโคดคําสั่งของเราใหเปนไฟลนามสกุล .obj 

(object file) จากน้ันก็ทําการแปลงไฟล .obj ใหเปนไบนารีไฟล .exe เพื่อทํางานตอไป 

ดังตัวอยางการทํางานของคอมไพเลอรภาษา C ดังรูปที่ 2.14 

 

 

รูปที่ 2.14 การทํางานของคอมไพเลอรภาษา C 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Library ของภาษา C 

ไฟล ์.C  

Source code ของภาษา C 

Object file  

(.obj) 

Binary file 

(.exe) 
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2. อินเตอรพรีเตอร (Interpreter) จะทํางานเปนบรรทัดตอบรรทัด คือ อานโคดคําสั่งมา

บรรทัดหน่ึงแลวก็ทํางานใหผลออกมาเลย ดังรูป 2.15 

 

รูป 2.15 การทํางานอินเตอรพรีเตอร ของ Python  

จากรูปตัวอยางในกรณีที่มีการเรียกใชฟงกช่ันจากไลบรารี (Library) หรือโมดูล 

(Module) ของภาษา Python อินเตอรพรีเตอรของภาษา Python ก็จะไปทําการเรียก

ฟงกช่ันเหลาน้ันใหทํางานแลวจึงแสดงผลการทํางานออกมา   

ในสวนของประสิทธิภาพการทํางานน้ันตัวแปลภาษาแบบคอมไพเลอรจะทํางานได

เร็วกวาตัวแปลภาษาแบบอินเตอรพรีเตอร เพราะโคดคําสั่งถูกคอมไพลและลิงคโดยตัว

แปลภาษาแบบคอมไพเลอรผานแลวไดเปนไฟล .exe ออกมา จากน้ันก็เปนข้ันตอนการ

ทํางานอยางเดียว 

 

 

 

 

 

 

Library หรือ Module 

ของ Python 

Print “Python 

Hello World” 

Python Hello 

World 
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2.3 อุปกรณและโปรแกรมทีเ่กี่ยวของ  

 2.3.1 GPS Module ที่ ใ ช ง าน คื อ  VK16U6 ublox GPS Tracking Module w/4mm 

Ceramic Antenna TTL Output เปน โมดูลที่มีเสาอากาศ GPS ublox vk16u6 TTL สัญญาณ 

fz0517 

  

 
 

รูปที่ 2.16 GPS Module 

 

 

 คุณลักษณะเดน: 

- ตัวอุปกรณ GPS มีขนาดเล็กและเบา  

- มีความแมนยําสูง 

- ความเร็วในการปรบัปรุงพิกัดใหม 5Hz 

- สามารถทํางานได ในระบบออนไลนและออฟไลน 

   รายละเอียด: 

- ชิป หลัก เปน  ublox 

- C/A code: 1.023MHz 

- รับความถ่ี: L1 [1575.42MHz] 

- Follow channel: 50 

- รองรับระบบปฏิบัติการการ  Windows 8/7/Vista/XP/CE 
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 การระบุตําแหนง 

- 2D dimension: 5m 

- ความแมนยําเวลา  : 1ไมโครวินาท ี

- ระบบพิกัด: WGS-84 

- Max.altitude: 18000m 

- ความเร็วสูงสุด  500m/s 

 ประสิทธิภาพการทํางานของระบบอเิลก็ทรอนิกส 

- ความไวในการติดตาม          -162dBm 

- ความไวในการตวรจจับภาพ   -146dBm 

- Hot start: 1s 

- Warm start: 32s 

- Cold start: 32s 

 ทํางานในอุณหภูมิ : -30～+80℃ 

 ขนาด : 28*28*8.4mm, cable length 2m 

 

 

 หมายเหตุ  

- Hot Start  เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม โดยอางอิงจากคาเกาที่เคยเก็บ

ไว ทั้งตําแหนงและเวลาของดาวเทียมที่เก็บไว หรือถาครั้งสุดทายรับสัญญาณ

ดาวเทียมได 5 ดวง เมื่อเปดใหม ดาวเทียมทั้ง 5 ยังอยูครบ  

- Warm Start  เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม โดยอางอิงจากคาเกาที่เคย

เก็บไว ทั้งตําแหนงและเวลาของดาวเทียมที่เก็บไว หรือถาครั้งสุดทายรับสัญญาณ

ดาวเทียมได 5 ดวง เมื่อเปดใหม เหลือดาวเทียมที่รับไดในครั้งกอน 2-3 ดวง 

- Cold Start - เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม แบบไมมีขอมูลทั้งตําแหนง

และเวลาของดาวเทียม ที่ GPS เคยหาตําแหนงครั้งกอนได รวมทั้งไมมีขอมูลพิกัด

บนพื้นโลก  หรือคือการเริ่มใหม 
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2.3.2  Ultrasonic sensor ที่ใชงานคือ    Ultrasonic sensor HC-SR04      หลักการ

ทํางานของ HC-SR04   เปนเซนเซอรโมดูลสําหรับตรวจจับวัตถุและวัดระยะทางแบบไมสัมผัส      

โดยใชคลื่น Ultrasonic ซึ่งเปนคลื่นเสียงความถ่ีสูงเกินกวาการไดยินของมนุษย        สามารถตอใช

งานกับไมโครคอนโทรลเลอรไดงาย ใชพลังงานตํ่า เหมาะกับการนําไปประยุกตใชงานดานระบบ

ควบคุมอัตโนมัติ ซึ่งเสียงตามชวงความถ่ีที่มนุษยสามารถไดยินจะเรียกวาชวง Acoustic ซึ่งอยูในชวง

ความถ่ี 20-20,000 Hz เสียงที่มีความถ่ีตํ่ากวาจะเรียกวา Infrasound สวนเสียงที่มีความถ่ีสูงจะ

เรียกวา Ultrasound   Ultrasonic sensor HC-SR04 จะถูกออกแบบใหเมื่อกระทบกับวัตถุแลวจะมี

การสะทอนกลับ คลายกับเรดาร จะนิยมใชคลื่นเสียงความถ่ีสูงที่เรียกวา Ultrasound คือคลื่นเสียงที่

มีความถ่ีสูงกวา 20 KHz ข้ึนไปที่มนุษยไมสามารถไดยินน้ีมาใชงาน ซึ่งคอนขางแมนยําในระยะทาง

สั้นๆ 

Ultrasonic sensor HC-SR04 โดยพื้นฐานประกอบดวย เครื่องสงสัญญาณ Ultrasonic 

(ลําโพงดานซาย)เครื่องรับความถ่ีที่สะทอนกลับมา(ลําโพงดานขวา)และวงจรควบคุม เมื่อสงสัญญาณ

ออกไปกระทบวัตถุที่มีความทึบสัญญาณจะถูกสะทอนกลับมาที่เครื่องรับ แลวประมวลผลสัญญาณ

ดวยวงจรประมวลผลดวยการใชความแตกตางของเวลาที่สองออกกับที่รับไดระยะทางระหวาง

เซนเซอรกับวัตถุน้ันๆ และเน่ืองจากคุณสมบัติของอุปกรณที่ใชในการกําเนิดเสียง และรูปรางของตัว

ลําโพง (Horn) ก็ทําใหอุปกรณตัวน้ีมีมุมวัด 15 องศา (Measuring Angle) โดยสามารถวัดระยะหาง

ไดต้ังแต 2 เซนติเมตร จนถึง 4 เมตร   

 

 

 

รูปที่ 2.17 การใชคล่ืนเสียง Ultrasonic วัดระยะทาง รูปที่ 2.18 มุมที่ Ultrasonic  sensor HC-SR04 

สามารถวัดได 
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Ultrasonic sensor HC-SR04 จะเช่ือมตอกับบอรด Raspberry pi   

โดยใชขา GPIO จํานวน 4 ขา ไดแก 

- กระแส 5 โวลต (VCC) 

- Echo pulse Output (ECHO) 

- Trigger Pules Input (TRIG) 

- Ground (GND)            

2.3.3 Air card ที่เขากันไดกับระบบปฏิบัติการ Raspbian ของ Raspberry pi คือ Air 

card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F  

                                         

รูปที่ 2.20 Air card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F 

ขอมูลจําเพาะ ของ Air card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F : 

- รองรับ 3G : UMTS/HSDPA/HSUPA 2100/850 Hz 

- รองรับ 2G : GSM/EDGE/GPRS 850/900/1800/1900 MHz 

- ดาวนโหลดไดสูงสุด 7.2 Mbps. 

- อัพโหลดไดสูงสุด 5.76 Mbps. 

- USB 3.0 high speed 

- สามารถรับสงขอความผานโปรแกรมได 

- รองรับ Micro SD card ไดสูงสุด 32 GB 

- รองรับ Windows XP SPS-3  Window Vista SP1-2  Window 7  Window 

8 (PC&NB) 

- รองรับ Mac OS X 10.5 10.6 และ 10.7 

- รองรับ Tablet เพื่อการศึกษา ผานสาย USB OTG 

รูปที่ 2.19 Ultrasonic sensor HC-SR04 
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บทที่ 3 

การออกแบบระบบ 

 

3.1 บทนํา 

 ในบทน้ีจะกลาวถึงการทํางาน  การเช่ือมตออุปกรณอื่นๆเขากับบอรด Raspberry pi เชน 

การเช่ือมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card  การรีโมทเขาใชงาน บอรด Raspberry pi เปนตน 

รวมถึงการใชงาน Ultrasonic Sensor เพื่อใหวัดระยะแลวทําการแจงเตือนเมื่อผูใชงานเขาใกลวัตถุ  

และการติดต้ัง GPS Module ใหทํางานเขากับบอรด Raspberry pi เพื่อใหระบุตําแหนงปจจุบันของ

ผูใชงาน  แลวทําการแจงผานทาง SMS ผานการเช่ือมตออินเตอรเน็ตของ USB Air card   

 

  

 
 

 

รูปที่ 3.1  โครงสรางการทํางานโดยรวมของระบบ 
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แผนภาพการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับไมเทาคนตาบอด 

 

 

 
 

 

รูปที่ 3.2 แผนภาพการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรบัไมเทาคนตาบอด 
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3.2 การออกแบบฮารดแวร 

3.2.1 การออกแบบวงจร Ultrasonic sensor HC-SR04 สําหรับวัดระยะแบบอัตโนมัติ  

การที่จะทําให Ultrasonic sensor HC-SR04 วัดระยะทางได จะตองทําการแบง

แรงดันใหกับ GPIO เน่ืองจากสัญญาณที่สงจากเซนเซอรวัดระยะ Ultrasonic กลับมาที่พิน 

GPIO ของบอรด Raspberry pi มีความแรงของสัญญาณที่ 5 โวลต แตที่พินของ GPIO 

รองรับอยูที่ประมาน 3 โวลต จึงตองทําการลดแรงดันของสัญญาณลง เพื่อเปนการปองกัน

อันตรายใหกับบอรด Raspberry pi โดยจะใชการคํานวณจากกฎการแบงแรงดันดังน้ี 

การแบงแรงดันจะใชตัวตานทาน 2 ตัวมาตออนุกรมกันกับแรงดันอินพุต (Vin)  เพื่อ 

ลดแรงดันเอาทพุต (Vout) ใหเหลือประมาณ 3 โวลต ในวงจรแรงดันอินพุตจะเปนแรงดันจาก 

ECHO จะไดตัวอยางการแบงแรงดัน ตามรูป 3.2 

 
    รูปที่ 3.3 วงจรการแบงแรงดันไฟฟา 

จากสมการ V୭୳୲ = ୖమ

ୖభାୖమ
V୧୬ 

౫౪


= ୖమ

ୖభାୖమ
  

౫౪

ହ 
= ସΩ

ଷଷ ΩାସΩ
  

             
౫౪

ହ 
= 0.5875  

  V୭୳୲ = ( 0.5875 )5V 

                 V୭୳୲ = 2.9375 V  

                V୭୳୲ ≈ 3 V   

ดังน้ัน เมื่อใช R1 = 330 Ω และใช R2 = 470 Ω จะได V୭୳୲ ≈ 3 V 

เมื่อนําวงจรมาใชกบัเซนเซอรทีอ่อกแบบข้ึนจะได ตามรูปที่ 3.4 
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รูปที่ 3.4 วงจรแบงแรงดันไฟฟา 

 

 

รูปที่ 3.5 การเชื่อมตอวงจรเซนเซอรกับบอรด Raspberry pi 
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แผนภาพการทํางานของ Ultrasonic sensor HC-SR04 สําหรับวัดระยะแบบอัตโนมัติ 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.6 แผนภาพการทํางานของ Ultrasonic sensor HC-SR04 สําหรับวัดระยะแบบอัตโนมัติ 
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3.2.2 การติดต้ัง GPS Module ใหทํางานเขากับบอรด Raspberry pi 

ทําการตอ GPS module เขากับ Raspberry PI โดย Hardware ที่ตองใช คือ 

 1.สาย USB serial ttl debug / console cable   ติดต้ังตามข้ันตอนจนได comport  

2. GPS Module VK16U6 

จากน้ันนําอุปกรณ  Hardware ทั้ง 2 ตัวมาตอกัน ดังรูป 3.7 

 
รูปที่ 3.7 การตออุปกรณ  Hardware ทั้ง 2 ตัวเขาดวยกัน 

 

โดยทําการตอขาอปุกรณ  ดังน้ี  

1.GPS แดงเหลือง รวมกัน ตอเขา แดงของ USB เปน ขาไฟ 3.3 V 

2.GPS ดํา ตอเขา ดําของ USB เปนขา Ground 

3.GPS เขียว ตอเขาเขียวของ USB ขาสื่อสาร RX 

4.GPS นํ้าเงิน ตอเขาขาว ของ USB ขาสื่อสาร TX 

5 GPS ขาว ไมไดตอ เปนขา บอกสถานะวา GPS พรอมแลว 

จากน้ันทําการตรวจสอบวา มี Port USB ที่ใชงานเปน port ไหน หรือ Raspberry pi เจอ USB 

หรือไมโดยใชคําสั่ง lsusb ดังรปู 3.8 

 

 
รูปที่ 3.8 Port USB ที่ตรวจพบ 

 

 

 

 

 

 

 

 



26 
 

จําเปนตองรูวา USB ที่สามารถใชงานไดเปน USB  0 หรือ 1 2 3   เพื่อที่จะเอาไปใชงานตอไป โดยใช

คําสั่ง ls /dev/ttyUSB*  จากน้ันจากน้ัน ก็ติดต้ังโปรแกรม ดังตอไปน้ี 

- sudo apt–get install gpsd gpsd–clients python–gps 

- sudo killall gpsd 

- sudo gpsd /dev/ttyUSB0 –F /var/run/gpsd.sock 

แลวก็ set  serial port ใหกับ โปรแกรม GPSD โดยใชคําสั่ง 

- sudo gpsd /dev/ttyUSB0 -F /var/run/gpsd.sock 

จากน้ันทําการรันโปรแกรม โดยใชคําสั่ง cgps –s จะไดผลการรัน ดังรปู 3.9 

 

 
รูปที่ 3.9 ผลการรันโปรแกรม จากคําส่ัง cgps –s 

 3.2.3 การเชื่อมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 

 
รูปที่ 3.10 การเชื่อมตออุปกรณ USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 
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การติดต้ังการใชงาน USB Air card ที่เปนของ True Move-H จะเปน Huawei E303F โดยใชคําสั่ง

ดังน้ี 

 

- sudo apt-get install -y ppp usb-modeswitch 

- wget“http://downloads.sourceforge.net/project/vimn4n0/sakis3g.tar.gz

?r=http%3  

A%2F%2Fsourceforge.net%2Fprojects%2Fvimn4n0%2Ffiles%2         

          F&ts=1363537696&use_mirror=tene~t" -O sakis3g.tar.gz -4 

- wget "http://zool33.uni-graz.at/petz/umtskeeper/src/umtskeeper.tar.gz" 

-4 

- sudo tar xzvf umtskeeper.tar.gz 

- sudo tar xzvf sakis3g.tar.gz 

- sudo chmod +x sakis3g 

- sudo chmod +x umtskeeper 

 

จากน้ันใชคําสั่ง lsusb เพื่อตรวจสอบไฟลที่ทําการติดต้ัง ถาทําการติดต้ังสําเร็จจะมีช่ือไฟลที่ติดต้ัง

ปรากฏอยู 

 

3.3  การออกแบบซอฟตแวร  

 3.3.1 การรันโคดคําสั่งการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 

การเขียนโคดภาษา Python เริม่ตนจะตองทําการต้ังช่ือไฟลนามสกลุ *.py โดยมีรูปแบบตามน้ี sudo 

nano ช่ือไฟล.py ในที่น้ีในสวนของโคดคําสัง่การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบ

อัตโนมัติน้ันเราจะต้ังช่ือไฟลวา ultrasonic_2 ดังน้ันจะใชคําสั่ง sudo nano ultrasonic_2.py เพื่อ

สรางไฟลในสวนของโคดคําสัง่การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 

 

 

 

 

 

 

 

 



28 
 

 

รูปที่ 3.11 การตั้งชื่อไฟลเปนนามสกุล*.py 

 

รูปที่ 3.12 หนาตางสําหรับเขียนโคดคําส่ังสําหรับโปรแกรมภาษา Python 
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สวนของโคดคําสั่งการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ  

 

 

รูปที่ 3.13 โคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสวนที่ 1 

 

รูปที่ 3.14 โคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสวนที่ 2 
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โดยจะเขยีนโปรแกรมภาษา Python ควบคุมบอรด ดังน้ี 

import time 

import RPi.GPIO as GPIO 

import web 

สวนเริม่ตนเปนโคดการนําเขา Libraries ที่จําเปน ไดแก เวลา, Socket GPIO และ web 

       GPIO.output(GPIO_TRIGGER, True) 

       time.sleep(0.00001) 

       GPIO.output(GPIO_TRIGGER, False) 

       start = time.time() 

       while GPIO.input(GPIO_ECHO)==0: 

       start = time.time() 

      while GPIO.input(GPIO_ECHO)==1: 

       stop = time.time() 

โคดสงสัญญาณ Pulse 10 us ไปให Trigger เพื่อสงออกไปกระทบกบัวัตถุ 

            elapsed = stop-start 

        distance = elapsed * 34000 

        distance = distance / 2 

โคดคํานวณความยาว Pulse โดยระยะจะไดจาก pulse ที่เดินทางในอากาศคูณกับอัตราเร็ว

ของเสียงคือ 34000 เซนติเมตรตอวินาที ระยะทางที่ไดเปนระยะที่เดินทางจาก Trigger 

กระทบวัตถุแลวสะทอนกลับมาเขาที่ Echo ดังน้ันจึงตองหาร 2 เพื่อใหไดระยะทางที่แทจริง 

        GPIO.setmode(GPIO.BCM) 

        GPIO_TRIGGER = 23 

        GPIO_ECHO = 24 

        print "Ultrasonic Measurement" 

โคดการเรียกใช BCM GPIO และกําหนดขาพินที่ใชเช่ือมตอเซนเซอรวัดระยะ HC-SR04 ใช

คําสั่ง print เพื่อแสดงความกาวหนาของลําดับการรันโคดบน Putty 
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       GPIO.setup(GPIO_TRIGGER,GPIO.OUT)  # Trigger 

        GPIO.setup(GPIO_ECHO,GPIO.IN)      # Echo 

โคดกําหนดสญัญาณเอาทพุตและสญัญาณอินพุตใหขาพิน 

while True: 

distance = measure_average() 

if distance <=80: 

       if distance <=50: 

         print "Distance : %.1f" % distance 

         os.system('aplay alarmclock2.wav') 

       else : 

         print "Distance : %.1f" % distance 

         os.system('aplay TIMER2.WAV') 

     else : 

         print "Distance : %.1f is Save" % distance 

โคดกําหนดเงื่อนไขการแจงเตือนเมื่อคลื่น Ultrasonic เดินทางกระทบกับวัตถุ จาก

โคดกําหนดใหเมื่อวัตถุอยูในระยะนอยกวาหรือเทากับ 50 เซนติเมตร จะแจงเตือนดวยเสียง 

alarmclock2  ( ไฟลเสียงที่สามารถใชได ตองเปนนามสกุล.wav) แตถาวัตถุอยูในระยะ

ระหวาง 50-80 เซนติเมตร จะแจงเตือนดวยเสียง TIMER2 และถาระยะวัตถุไมเขาเงื่อนไข

ใดๆเลยจะไมมีเสียงการแจงเตือนจะทําการแสดงระยะที่วัดไดเพียงอยางเดียว  

เมื่อทําการเขียนโคดคําสั่งเสร็จ ทําการบันทึกและออกจากไฟล โดย กด ctrl+x  

จากน้ันโปรแกรมจะถาม Yes/No จึงทําการกดปุม y แลว Enter 
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การรันโคด Python การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ  

ในการรันโคดคําสั่งการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ

จ ะ ใ ช คํ า สั่ ง  sudo  python ช่ื อ ไฟล .py โ ดย โ ค ด คํ า สั่ ง ที่ เ ร าทํ า ก า ร ส ร า ง ไ ว คื อ 

ultrasonic_2.py จึงใชคําสั่ง sudo python ultrasonic_2.py ดังรูปที่ 3.15 

 

รูปที่ 3.15 การรันโคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 

3.3.2 การรันโคดคําสั่งการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card 

 ในสวนของโคดคําสั่งการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพกิัด GPS ผาน Air card เราทําการ

สรางโคดคําสั่งไวในช่ือไฟล GPS_SME เมื่อเราทําการ sudo nano GPS_SME.py จะข้ึนโคดคําสั่ง

ทั้งหมดของการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card แสดงดังรูปที่ 3.16 
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รูปที่ 3.16 แสดงโคดคําส่ังการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card 

โดยจะเขยีนโปรแกรมภาษา Python ควบคุมบอรด ดังน้ี 

import gps 

import time 

import os 

from datetime import datetime 

import commands 

session = gps.gps("localhost", "2947") 

session.stream(gps.WATCH_ENABLE | gps.WATCH_NEWSTYLE) 

while True: 

     try: 

        report = session.next() 

        if report['class'] == 'TPV': 

            if hasattr(report, 'lat'): 

                Lat = (float(report.lat)) 

                Lat1 = str(Lat) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



34 
 

            if hasattr(report, 'lon'): 

                Lon = (float(report.lon)) 

                Lon1 = str(Lon) 

            print 'Latitude : {0:0.5f} \nLongtitude : {1:0.5f}'.format(Lat, Lon) 

 

โคดสวนน้ีแสดงการเก็บคาตําแหนง Latitude และ Longtitude 

 

  os.system('sudo gammu sendsms TEXT +66901355035 -textutf8 

"https://www.google.co.th/maps/place/' + Lat1 + ',' + Lon1 + '"') 

            quit() 

     except KeyError: 

        pass 

     except KeyboardInterrupt: 

        quit() 

     except StopIteration: 

        session = None 

              print "GPSD has terminated" 

 

โคดในสวนน้ีแสดงการกําหนดการสงตําแหนงคา Latitude และ Longtitude เปน SMS ใน

รูปแบบของ link ที่เช่ือมไปยัง google map ไปยังหมายเลขโทรศัพทที่ต้ังคาไวคือเบอร 

090-1355035 

3.4 สรุป 

การออกแบบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอด แบงการออกแบบเปน 2 สวน 

คือ สวนแรกเปนสวนของระบบฮารดแวร โดยระบุหนาที่การทํางานของอุปกรณและคุณสมบัติตางๆ 

ที่เกี่ยวของกับอุปกรณ และสวนที่สองเปนสวนของระบบซอฟตแวร ที่กําหนดคาโดยการเขียนโคด

คําสั่งเพื่อการเช่ือมตอกับระบบฮารดแวรใหสามารถทํางานรวมกันได  
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

 

4.1 บทนํา 

ในบทน้ีจะกลาวถึง การทดลองการสงขอความของ Air card ที่ระบุพกิัดของตําแหนงของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi  การทดสอบการแจงเตือนของระยะหาง

ระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic sensor และการทดสอบการทํางานของไมเทาอจัฉริยะสําหรบั

คนตาบอด 

 

4.2 การทดลองท่ี 1 การทดลองการสงขอความของ Air card ท่ีระบุพิกัดของตําแหนงของตัว 

      อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi 

 4.2.1 วัตถุประสงค 

1. เพื่อศึกษาการสงพิกัดตําแหนงของ GPS ของ Air card 

2. เพื่อศึกษาการเช่ือมตอตัวอปุกรณ Air card เขากับบอรด Raspberry pi   

 

4.2.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน 

      เขาระบบโดยใชรหัส pi ใสที่ล็อกอิน และรหัส raspberry ใสที่ password 

 3.  ทําการกด Ctrl+c เพื่อทําการปอนโคดคําสั่ง  

 4.  ปอนคําสั่ง sudo /etc/init.d/corn start เพื่อให GPS เริ่มทําการทํางาน 

5.  ปอนคําสั่ง dmesg | grep tty USB* เพื่อตรวจสอบวาตอนน้ี GPS ตออยูที ่Port 

     ไหน  

 6.  ปอนคําสั่ง sudo gammu-config เพื่อเขาไป config USB Port ที่ GPS ตออยู 

 7.  ปอนคําสั่ง cd code/ เพื่อเขาไปทําในสวนของระบบ GPS  

8.  ปอนคําสั่ง sudo python resetGPS0.py เพื่อให GPS ทําการคนหาตําแหนง  

     Latitude และ Longitude 

 9.  ทําการกด Ctrl+c หลังจากน้ันจะมี SMS เขาที่เบอรมือถือที่เราทําการต้ังคาไว 

         10.  ทําการบันทึกผลการทดลองลงในตารางบันทึกผล 
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4.2.3 ผลการทดลองท่ี 1 

 

ตางรางท่ี 4.1 การทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว 

        อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi 

 

ครั้งที ่ การสงขอความ (ไดรับ/ไมไดรับ ) 

1 ไดรับ 

2 ไดรับ 

3 ไดรับ 

4 ไดรับ 

 

 4.2.4   รูปภาพการทดลองท่ี 1 

 

 

         รูปที่ 4.1 การทดลองการสงขอความผาน Air card  

         เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module ผานทาง 

         บอรด Raspberry pi 
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4.2.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 1 

จากการทดลองการทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi  พบวา ทุกๆ หน่ึงนาทีจะมีการแจง

เตือนของขอความบอกพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module วาที่ ณ เวลาน้ีตัวอุปกรณน้ีอยูที่

ตําแหนงไหน 

  

 4.2.6 สรุปผลการทดลองท่ี 1 

จากการทดลองการนทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi พบวา การเช่ือมตอตัวอุปกรณ Air 

card เขากับบอรด Raspberry pi เมื่อครบทุกๆ หน่ึงนาทีจะมีการสงพิกัดของ GPS ผาน Air 

card โดยการแจงเตือนในรูปแบบของขอความ 

 

4.3 การทดลองท่ี 2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic  

      sensor 

 4.3.1 วัตถุประสงค 

 1. เพื่อทดสอบการแจงเตือนผูใชงานโดยมีเสียงการแจงเตือน ของ Ultrasonic  

     sensor เมื่อเขาใกลวัตถุตามระยะที่กําหนดไว 

 4.3.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน 

      เขาระบบโดยใชรหัส Username และ Password ที่ต้ังไว 

3.  เมื่อทําการล็อกอินแลวแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว 

     Ultrasonic sensor จะทํางานโดยอัตโนมัติทันที     

4. ทําการบันทึกผลการทดลองลงในตารางบันทึกผล 
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4.3.3 ผลการทดลองท่ี 2 

ตารางท่ี 4.2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว  

      Ultrasonic Sensor 

 

 

ระยะหางระหวาง Ultrasonic sensor กับ วัตถุ 

 

การแจงเตือน(เสียงที่ 1, เสียงที่ 2)/ไมแจงเตือน 

 

66.3  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

60.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

73.8  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

49.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

43.2  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

46.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

108.5  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

125.6  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

119.5  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

 

หมายเหตุ - เสียงที่1 เปนเสียง alarmclock2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุนอย 

      กวา 50 เซนติเมตร 

        - เสียงที่2 เปนเสียง TIMER2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 50  

       เซนติเมตรถึง 80 เซนติเมตร 
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4.3.4 รูปภาพการทดลองท่ี 2 

 
รูปที่ 4.2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic Sensor 

 

 
รูปที่ 4.3 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic Sensor 
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4.3.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 2 

จากการทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic 

Sensor พบวาการแจงเตือนที่ระยะนอยกวา 80 เซนติเมตร จะมีการแจงเตือนโดยมี

การแจงเตือนแบงออกเปน 2 ชวง โดยชวงที่1 ระยะต้ัง 0-50 เซนติเมตร จะมีการ

แจงเตือนเปนเสียง alarmclock2 และชวงที่2 ระยะต้ังแต 50-80 เซนติเมตร จะมี

การแจงเตือนเปนเสียง TIMER2 โดยถาหากมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 80 

เซนติเมตร จะไมมีเสียงการแจงเตือน 

 

4.3.6 สรุปผลการทดลองท่ี 2 

จากการทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic 

Sensor พบวาเมื่อเขาใกลวัตถุตามระยะที่กําหนดไวจะมีเสียงการแจงเตือน แตเมื่อ

เกินระยะที่ทําการกําหนดไวจะไมมีเสียงการแจงเตือน ตามเงื่อนไขคําสั่งที่กําหนดไว

ในโคดขางตน 

 

4.4 การทดลองท่ี 3 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสาํหรับคนตาบอดท้ังระบบ 

 4.4.1 วัตถุประสงค 

  1. เพื่อทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ 

 4.4.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน

      เขาระบบโดยใชรหัส User name และ Password ที่ต้ังไว 

3. เมื่อทําการล็อกอินแลวแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว 

Ultrasonic sensor และการสง SMS ที่ระบุตําแหนง Latitude และ 

Longitude จาก GPS จะทํางานโดยอัตโนมัติทันท ี
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 4.4.3 ผลการทดลองท่ี 3 

  ตารางท่ี 4.3 การทดสอบการทํางานของไมเทาอจัฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ 

 

 ครั้งที ่ ระยะหาง การสง

ขอความ 

(ไดรับ/ไมได

รับ) 

การแจงเตือน 

(เสียงที่ 1, เสียงที่ 2)/ไมแจง

เตือน 

 

1 20.5 เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

2 83   เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

3 47.8 เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

4 60   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่2 

5 115 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

6 175 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

7 75   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่2 

8 38   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

9 90   เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

10 230 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

         

หมายเหตุ - เสียงที่1 เปนเสียง alarmclock2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุนอย 

      กวา 50 เซนติเมตร 

        - เสียงที่2 เปนเสียง TIMER2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 50  

      เซนติเมตรถึง 80 เซนติเมตร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



42 
 

 4.4.4 รูปภาพการทดลองท่ี 3 

         
 

รูปที่ 4.4 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบสวนที่ 1 

 

 
 

รูปที่ 4.5 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบสวนที่ 2 
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4.4.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 3 

 จากการทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ พบวาผล

การทดลองการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสามารถทํางาน

พรอมกับระบบของการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module 

ผานทางบอรด Raspberry pi แตระยะเวลาในการสงขอความแตละรอบจะมีการสงที่

คลาดเคลื่อนบาง เน่ืองมาจากบริเวณของพื้นที่น้ันๆ ไมสามารถรับสัญญาณระบุตําแหนงจาก

ดาวเทียมได 

  

4.4.6 สรุปผลการทดลองท่ี 3 

จากการทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ สามารถ

สรุปไดวาระบบการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสามารถ

ทํางานพรอมกับระบบของการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS 

Module ผานทางบอรด Raspberry pi เปนระบบเดียวกันได แตระยะเวลาในการสง

ขอความแตละรอบจะมีการสงที่คลาดเคลื่อนบาง เน่ืองมาจากบริเวณของพื้นที่น้ันๆ ไม

สามารถรับสัญญาณระบุตําแหนงจากดาวเทียมได 

4.5 สรุปผลการทดลอง 

การทดลองการสงขอความของ Air card ที่ระบุพิกัดของตําแหนงของตัวอุปกรณ GPS 

Module ผานทางบอรด Raspberry pi, การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของ

ตัว Ultrasonic Sensor, การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ เมื่อ

ทําการทดลองทั้งหมดแลวสามารถสรุปไดวา ไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดสามารถทํางานไดจริง

ตามวัตถุประสงค 
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บทที่ 5 

สรุปผลการทดลองและขอเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการทดลอง 

โครงงานน้ีไดทําการศึกษาการเขียนโปรแกรมการวัดระยะระหวางไมเทากับวัตถุ โดย

ใชUltrasonic sensor รุน HC-SR04 จํานวน 1 ตัว เพื่อใหผูพิการทางสายตาทราบวา มีสิ่ง

กีดขวางอยูดานหนาของผูพิการ และมีการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ การรับ-สง

ขอมูลทางการสื่อสารแบบไรสายระหวาง USB Air card ของ True move H รุน Huawei 

E303F จํานวน 1 ตัว กับโทรศัพทมือถือ 1 เครื่อง โดยใช GPS Module VK16U6 ในการ

คนหาตําแหนงที่อยูของผูพิการทางสายตา ทําใหเกิดความสะดวกในการเดินทางและความ

ปลอดภัยใหแกผูพิการทางสายตา 

จากการทดลองไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดพบวาสามารถอํานวยความสะดวก

ในการเดินทางและความปลอดภัยใหแกผูพิการทางสายตา ทั้งในรูปแบบการแจงเตือนของ

เสียงเมื่อเขาใกลวัตถุหรือสิ่งกีดขวาง และสามารถสงขอความผานมือถือโดยระบุตําแหนงทีอ่ยู

ปจจุบันของผูพิการทางสายตา ผลจากการทดลองไดแสดงใหเห็นวา ไมเทาอัจฉริยะสําหรับ

คนตาบอดที่ออกแบบข้ึนสามารถทํางานไดจริงตรงตามวัตถุประสงคของการออกแบบทุก

ประการ 

5.2 ปญหาและอุปสรรค 

 ปญหาและอปุสรรคที่เกิดข้ึนในระหวางการทดสอบสามารถสรปุไดดังน้ี 

1. ปญหาเกี่ยวกบัสภาพแวดลอมในการใชงานชุดอุปกรณ 

2. ปญหาเกี่ยวกบัการต้ังคาคําสั่งเริ่มตนของ GPS Module VK16U6 

3. ปญหาเกี่ยวกบัการรับตําแหนงของ GPS Module VK16U6 ตองจับสัญญาณ

ขอมูลจากดาวเทียมถึง 3 ดวง จึงจะสามารถรับตําแหนงที่แนนอนได  

5.3 ขอเสนอแนะ 

 1.  ควรใชไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดในสภาพแวดลอมที่เหมาะสมแกการใช 

    งาน 

 2.  ควรใช GPS  Module ที่สามารถระบุตําแหนงไดรวดเรว็และแมนยํา 
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บรรณานกุรม 

 

- http://www.wexoo.net/20130406/running-cron-jobs-on-raspberry-pi-

in-raspbmc 

- http://www.navthai.com/smf/index.php?topic=3107.0 

- http://elecsmile.com/ucenter-โปรแกรมสําหรับ-gps-module/ 

- http://www.together.in.th/embedded-system/raspberry-pi 

- http://www.msit.mut.ac.th/newweb/phpfile/show.php?Qid=6961 

- http://www.raspberrypi-spy.co.uk/2012/12/ultrasonic-distance-

measurement-using-python-part-1/ 

- https://www.facebook.com/notes/raspberry-pi-66-club/ 

- http://www.golem.de/news/raspberry-pi-basteln-fuer-geduldige-1207-

93058-3.html   

- http://elecsmile.com/raspberry-pi-gps-module/  
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การติดต้ังระบบปฏิบัติการ Raspbian ใหบอรด Raspberry pi 

1. ดาวนโหลดโปรแกรมสําหรับทํา SD card image โดยใชโปรแกรม Win 32 Disk 

Imager จาก http://sourceforge.net/projects/win32diskimager/ 

2. ดาวนโหลดไฟล Image ระบบปฏิบัติการ Raspbian wheezy จาก 

http://www.raspberrypi.org/downloads/ 

3. แตกไฟล Zip ที่ดาวนโหลดมาจะไดไฟล Image ช่ือ 2014-06-20-wheezy-

raspbian.img 

4. เช่ือมตอ SD card เขากับคอมพิวเตอร เปดโปรแกรม Win 32 Disk Imager เลือก

ตําแหนงไฟล Image ระบบปฏิบัติการและตําแหนง SD card ที่ตามรูป 3.14 

 

 
รูปที่ 1 การติดตั้งระบบปฏิบตัิการ Raspbian ลงบน SD card 

 

5. คลิกที่ปุม Write เพื่อเขียนขอมูลลงใน SD การดโดยโปรแกรมจะมีหนาตางแจง

เตือนการฟอรแมทใหคลิก Yes เพื่อเริ่มดําเนินการ 

6. รอจนโปรแกรมเขียนขอมลูลงบน SD card เสรจ็เรียบรอย 

7. ถอด SD card จากคอมพิวเตอร แลวนํามาเช่ือมตอกับบอรด  Raspberry Pi ตาม

รูป 3.15 

 

รูปที่ 2 เชื่อมตอ SD card กับบอรด Raspberry Pi 
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8. เช่ือมตอบอรด Raspberry Pi กับอปุกรณอื่นๆ ที่จําเปน เชน Wi-Fi adapter, 

Mouse, Keyboard, HDMI/AV, AC adapter 

9. เมื่อบอรดเริม่บูตทํางาน รอจนกวาจะถึงหนา Log in ผูใช ให Log in ดวยช่ือและ

รหสัดังน้ี    Username: pi, Password: raspberry 

10.  เมื่อ Log in เสร็จเรียบรอย บอรด Raspberry Pi จะพรอมทํางานที่โหมด 

Terminal 

 

 
รูปที่ 3 หนาพรอมใชงานบอรด Raspberry Pi 

 

11. หากตองการเขาใชงานระบบปฏิบัติการแบบโหมดมี User interface ใหใชคําสั่ง 

Startx 

จากน้ันระบบปฏิบัติการจะเขาสูหนา Desktop ปกติ ตามรปู 3.5 

 

 
รูปที่ 4 หนา Desktop ระบบปฏิบัติการ Raspbian 
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 การเชื่อมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card ใหบอรด Raspberry pi  

 

 
รูปที่ 5 การเชื่อมตออุปกรณ USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 

 

การติดต้ังการใชงาน USB Air card ที่เปนของ True move H จะเปน Huawei E303F โดย

ใชคําสั่งดังน้ี 

 

- sudo apt-get install -y ppp usb-modeswitch 

- wget“http://downloads.sourceforge.net/project/vimn4n0/sakis3g.tar.gz

?r=http%3  

A%2F%2Fsourceforge.net%2Fprojects%2Fvimn4n0%2Ffiles%2         

          F&ts=1363537696&use_mirror=tene~t" -O sakis3g.tar.gz -4 

- wget "http://zool33.uni-graz.at/petz/umtskeeper/src/umtskeeper.tar.gz" 

-4 

- sudo tar xzvf umtskeeper.tar.gz 

- sudo tar xzvf sakis3g.tar.gz 

- sudo chmod +x sakis3g 

- sudo chmod +x umtskeeper 

 

จากน้ันใชคําสั่ง lsusb เพื่อตรวจสอบไฟลที่ทําการติดต้ัง ถาทําการติดต้ังสําเร็จจะมีช่ือไฟลที่

ติดต้ังปรากฎอยู 
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Ultrasonic Ranging Module HC - SR04 Specification  

Product features:  

Ultrasonic ranging module HC - SR04 provides 2cm - 400cm non-contact measurement 

function, the ranging accuracy can reach to 3mm. 

The modules includes ultrasonic transmitters, receiver and control circuit. The basic principle 

of work:  

(1) Using IO trigger for at least 10us high level signal,  

(2) The Module automatically sends eight 40 kHz and detect whether there is a pulse 

signal back.  

(3) IF the signal back, through high level , time of high output IO duration is the 

time from sending ultrasonic to returning.  

Test distance = (high level time×velocity of sound (340M/S) / 2,  

Wire connecting direct as following:  

 5V Supply  

Trigger Pulse Input  

 Echo Pulse Output  

 0V Ground  

 

   Tech Support:  services@elecfreaks.com   
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Electric Parameter  

Working Voltage  DC 5 V  

Working Current  15mA  

Working Frequency  40kHz  

Max Range  4m  

Min Range  2cm  

MeasuringAngle  15 degree  

Trigger Input Signal  10uS TTL pulse  

Echo Output Signal  Input TTL lever signal and the range in proportion  

Dimension  45*20*15mm  

  

 
   Vcc  Trig  Echo  GND 
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Timing diagram  

The Timing diagram is shown below. You only need to supply a short 10uS pulse to the 

trigger input to start the ranging, and then the module will send out an 8 cycle burst of ultrasound 

at 40 kHz and raise its echo. The Echo is a distance object that is pulse width and the range in 

proportion .You can calculate the range through the time interval between sending trigger signal 

and receiving echo signal. Formula: uS / 58 = centimeters or uS / 148 =inch; or: the range = high 

level time * velocity (340M/S) / 2; we suggest to use over 60ms measurement cycle, in order to 

prevent trigger signal to the echo signal.  

  

Attention:  

The module is not suggested to connect directly to electric, if connected electric, the GND 

terminal should be connected the module first, otherwise, it will affect the normal work of the 

module.  

When tested objects, the range of area is not less than 0.5 square meters and the plane requests 

as smooth as possible, otherwise ,it will affect the results of measuring.  

  

www.Elecfreaks.com  
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ประวัตผิูเขียน 

นายสุกฤษฎ์ิ แดนขนบ เกิดเมื่อวันที่ 10 กุมพาพันธ พ.ศ. 2537 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลอากาศ อําเภออากาศอํานวย จังหวัดสกลนคร 

สําเร็จการศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนอากาศ

อํานวยศึกษา อําเภออากาศอํานวย จังหวัดสกลนคร ปการศึกษา 

25554 ปจจุบันเปนนักศึกษาช้ันปที่ 4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม 

สํานักวิชาวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

นางสาวบุศรินทร บุญวาที เกิดเมื่อวันที่ 12 เมษายน พ.ศ. 2537 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลอาวใหญ อําเภอเมือง จังหวัดตราด สําเร็จ

การศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนมกุฎเมืองราช

วิทยาลัย อําเภอแกลง จังหวัดระยอง ปการศึกษา 25554 ปจจุบัน

เปนนักศึกษาช้ันปที่ 4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สํานักวิชา

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

 

นางสาวกนิษฐา พยุงวัฒนกิจ เกิดเมื่อวันที่ 1 กันยายน พ.ศ. 2536 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลปาแฝก อําเภอแมใจ จังหวัดพะเยา สําเร็จ

การศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนแมใจวิทยาคม 

อําเภอแมใจ จังหวัดพะเยา ปการศึกษา 25554 ปจจุบันเปน

นักศึกษาช้ันปที่  4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สํานักวิชา

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

 

 

 

 

 

 


