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บทที่ 1 

บทนํา 

 

1.1 ที่มาและความสําคญัของโครงงาน 

เน่ืองจากในปจจุบัน ผูพิการทางสายตามีจํานวนมาก  ซึ่งดวยสภาพสายตาที่ไมเอื้ออํานวยจึง

สงผลใหการใชชีวิตผิดจากคนปกติ  จึงมีความตองการทางดานเครื่องมือเพื่ออํานวยความสะดวก

ในการดําเนินชีวิตใหแกผูพิการทางสายตา คือ เทคโนโลยีสําหรับชวยในการเดินทาง  ดังน้ันทาง

คณะผูจัดทําโครงงานจึงตระหนักถึงปญญาน้ีจึงทําใหเกิดเปนโครงงานน้ีข้ึนมา  เพื่อใหเปนสิ่ง

อํานวยความสะดวกในการเดินทางสําหรับผูพิการทางสายตา 

โครงงานน้ีจึงไดทําการศึกษาเกี่ยวการเขียนโปรแกรมดวยภาษา Python ควบคูไปกับการใช

บอรด Raspberry pi  และการประยุกตใชอุปกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry  pi เชน  Ultrasonic 

sensor  GPS Air card  สําหรับชวยอํานวยความสะดวกในการเดินทางใหกับผูพิการทางสายตา 

 

1.2  วัตถุประสงคของโครงงาน 

 1. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยภาษา python ควบคูไปกับการใชบอรด Raspberry pi 

 2. เพื่อศึกษาการประยุกตใชอุปกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry pi เชน Ultrasonic sensor  

          GPS  Air card เปนตน  

    3. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมการรับสงขอมูลโดยผานพอรต USB 

    4. เพื่อออกแบบและสรางไมเทาสําหรับชวยอํานวยความสะดวกในการเดินทางใหกับคนตา 

      บอด 
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1.3  ขอบเขตการดําเนนิงาน 

      1. ศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยภาษา Python ควบคูไปกับการใชบอรดRaspberry pi 

2. ออกแบบวงจรเช่ือมตอเพื่อใชงานระหวางอปุกรณอื่นๆรวมกับ Raspberry pi 

3. เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ Ultrasonic sensor เพื่อวัดระยะทางจากสิ่งกีด 

ขวางถึงตัวคนตาบอด และทําการสงสัญญาณเตือนในระยะที่เหมาะสมกอนถึงสิ่งกีดขวาง    

เพื่อปองกันการปะทะเขากับสิ่งกีดขวาง 

  4. เขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ GPS เพื่อบอกตําแหนงพิกัดของตําแหนงของคนตา 

    บอด 

 5. เขียนโปรแกรมควบคุม Air card เพื่อใชเปนระบบอนิเตอรเน็ตแบบเคลื่อนที่ไดที่ใชงาน 

    รวมกับ Raspberry pi และยังเปนตัวรับ-สง SMS ขอมูลพิกัดตําแหนงจาก GPS  

 7. สรางอปุกรณตนแบบทั้งหมดและทดสอบเพื่อใหไดตามวัตถุประสงค 

1.4  ข้ันตอนการดําเนนิงาน 

       1. ศึกษาคนควาการใชบอรด Raspberry pi และการเขียนโปรแกรมคําสัง่ใหอปุกรณทํางาน 

        2. เขียนโครงงานและเสนอโครงงานกับอาจารยที่ปรึกษา 

        3. ศึกษาการใชโปรแกรมภาษา Python และทําการโหลดโปรแกรมลงบอรด 

        4. นําอุปกรณทัง้หมดมาเช่ือมตอกัน 

        5. ทดลองการทํางานของอปุกรณและบันทึกผลการทดลอง 

        6. สรุปผลการทดลองและเขียนรายงาน 

        7. นําเสนอโครงงาน 

1.5  ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั 

       1. เพื่ออํานวยความสะดวกแกผูพิการทาง สายตาได โดยการเตือนวาจะชนสิ่งกีดขวาง 

2. สามารถนําความรูที่ไดมาใชการประกอบวิชาชีพ 

       3. สามารถนําความรูทางทฤษฎีมาประยุกตใชในทางปฏิบัติ 

      4. เพื่อเปนแนวทางในการนําเอาไปพฒันาตอยอดทางอุตสาหกรรมดานพาณิชย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



3 
 

บทที่ 2  

ทฤษฏีและหลักการทีเ่กี่ยวของ 

 

2.1  เครื่องมือตางๆที่ใชในการเขียนโคดคําสั่ง 

 ในที่น้ีเราจะเขียนโคดคําสั่งโดยใชภาษา Python โดยใชโปรแกรม Advanced IP Scanner  

Puttyและ Remote Desktop Connection เพื่อใชในการสแกนหา IP Address และเปนหนาตางใน

การ Login การเขาไปเขียนโคดคําสั่งลงบนบอรด Raspberry pi 

 2.1.1  Advanced IP Scanner คือ โซลูช่ันสําหรับการสแกนคนหา IP Address ไดอยาง

รวดเร็วและไววางใจได ชวยใหคุณสามารถกูคืนทุกขอมูลที่ตองการของคอมพิวเตอรที่เช่ือมตอกับ

เครือขายไดอยางรวดเร็วและงายดาย อีกทั้งยังสามารถเปดหรือปดเครื่องคอมพิวเตอร เช่ือมตอกับ

คอมพิวเตอรผาน Radmin และอื่นๆได   Advanced IP Scanner ใชเทคโนโลยีการสแกนแบบ 

Multithread ซึ่งทําสามารถประมวลผลของเครือขายของคอมพิวเตอรจํานวนประมาณหน่ึงรอย

เครื่องภายในไมกี่วินาท ี

วิธีการเชื่อมตอ Internet ให Raspberry pi จาก Notebook 

1) ทําการตอ Wi-Fi ปกติกับ Notebook  แลวเขาไปที่ Control Panel  แลวเปดหนา 

Network and Internet > Network Connection  ข้ึนมา 

 
รูปที่ 2.1 หนาตาง Network and Internet 
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2) คลิกขวาที่ Wireless Network Connection 2 เพื่อเลือก Properties (เน่ืองจากตอนน้ี 

Wireless Network Connection 2 ตอ internet อยู) 

 

 
รูปที่ 2.2 การเขา Properties 

 

3) ที่ Properties ทําการเลือก Sharing อินเตอรเน็ตที่เช่ือมตอกับคอมพิวเตอรเครื่องน้ี  ตาม 

              รูปที่ 2.3 

 

 
รูปที่ 2.3 การตั้งคาการ sharing อินเตอรเน็ต 
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4) จะมีหนาตางข้ึนมาบอกวาจะเปลี่ยน IP ของเครือขายโยงระยะใกล(Local area network   

; LAN)ของเครื่องคอมพิวเตอรเปน 192.168.137.1 และกด OK และทําการเสียบสาย     

LAN เพื่อเช่ือมตอระหวาง Raspberry pi กับคอมพิวเตอรจะเห็นวา ที่  Wireless 

Network Connection 2  จะมีคําวา Sharing เพิ่มข้ึนมา  และหลังจากที่นําสายLAN 

ตอ Raspberry pi ที่ Local Network Connection 2  จะเปน  Unidentified network 

 

 
รูปที่ 2.4  ที ่Local Network Connection 2  จะเปน Unidentified network 

 

5) ใชโปรแกรม IP SCAN คนหา IP ของ Raspberry pi  โดยต้ังคาระหวาง 192.168.137.1  

ถึง192.168.137.255  เพื่อใชในการ Remote เขาไปจัดการ Raspberry pi 

 

 
รูปที่ 2.5 การสแกนเครือขายของ Advanced IP Scanner 
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2.1.2 Putty คือ โปรแกรม Remote Server หรือ SSH (Secure Shell) ใชงานในลักษณะ

สั่งงาน Server ดวย Command line เปนโปรแกรมฟรีแวร มีขนาดเล็ก ใชงานงาย รองรับการ

เช่ือมตอหลากหลายรูปแบบ เชน Raw Telnet Rlogin SSH Serial โปรแกรมเปนที่รูจัก และใชงาน

กันแพรหลายทั่วโลก 

วิธีการใชงาน Putty 

1) ทําการเปดโปรแกรม Putty ข้ึนมาแลว ในชอง Host Name (or IP Address) ใหกรอก

หมายเลข IP Address ที่ไดจากการสแกนดวยโปรแกรม Advanced IP Scanner แลว

กด Enter 

 

 
 

รูปที่ 2.6 หนาตางการเขาโปรแกรม Putty 
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2) จะปรากฏหนาจอสําหรบัล็อกอินเขาระบบใหกรอกช่ือผูใชของคุณ ซึ่งปกติจะเปน pi แลว

ก็กดปุม Enter จะข้ึนใหใส password ซึ่ง password ของเราคือ raspberry แลวกดปุม 

Enter ก็สามารถ ล็อกอินเพื่อเขาไปเขียนโคดคําสัง่ในบอรด Raspberry pi ได 

 

 
 

รูปที่ 2.7 หนาตางการล็อกอินของ Putty 

2.1.3  Remote Desktop Connection คือ เปนโปรแกรมควบคุมเครื่องคอมพิวเตอร

ระยะไกล (Remote) ที่มีมากับระบบปฏิบัติการต้ังแต Windows XP จนถึง Windows รุนปจจบุัน โดย

ความสามารถของโปรแกรมน้ี คือ ไปควบคุมเครื่องคอมพิวเตอรที่เปนเครื่องเปาหมายได ไมวาจะเปน

เครื่องที่อยูในทีท่ํางาน หรืออยูตางพื้นที ่ โดยจะสามารถมองเห็นหนาจอ และควบคุมเครื่องน้ันๆ ได 

เสมอืนวากําลังน่ังอยูหนาคอมพิวเตอรเครื่องน้ันเลยทีเดียว ในการจะใชโปรแกรมน้ีเขาไปควบคุม

เครื่องใดๆ น้ันจะตองมกีารต้ังคาเครื่องฝงเปาหมายใหอนุญาตใหเครื่องอื่นๆ เขาไปควบคุมจาก

ระยะไกลได และตองมี Account ที่มีการรักษาความปลอดภัยดวยรหัสผาน เพื่อใชในการล็อกอินเขา

ไปควบคุม (หากวา Account ที่ใชน้ันเปน Administrator ผูที่เขาไปควบคุมกจ็ะมสีิทธิในการใชงานใน

ระดับ Administrator) 
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การใชงาน 

1) เมื่อเปดโปรแกรม Remote Desktop Connection ข้ึนมา ใหใส ช่ือเครื่องคอมพิวเตอร 

หากอยูใน LAN เดียวกัน IP address ที่ไดจากการสแกน หรือ Domain Name ของ

เครื่องเปาหมาย แลวกด Connect 

 

รูปที่ 2.8 หนาตางการเขาโปรแกรม Remote Desktop Connection 

 

2) จะปรากฏหนาจอของโปรแกรม Raspberry pi ข้ึนมา 

 

รูปที่ 2.9 Desktop ของ Raspberry pi 
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2.2  Raspberry pi 

Raspberry Pi เปนคอมพิวเตอรในบอรดเดียว (Single board computer) ขนาดเล็กเทา

บัตรเครดิต พัฒนาข้ึนในสหราชอาณาจักร โดยมูลนิธิ Raspberry pi เปนองคกรที่ไมแสวงหาผลกําไร 

มีความต้ังใจสรางข้ึนเพื่อสงเสริมการเรียนการสอนดานพื้นฐานวิทยาศาสตรคอมพิวเตอรในโรงเรียน 

ปจจุบัน Raspberry pi ผลิตออกมา 4 รูปแบบดังน้ี model A+ model A model B และ model 

B+ สามารถรองรับระบบปฏิบัติการดาน Linux และ UNIX ที่หลากหลาย การจัดจําหนาย Raspberry 

pi ไดลิขสิทธ์ิรวมระหวางบริษัท Newark element14 (Premier Farnell) บริษัท RS Components 

และบริษัท Egoman สําหรับจําหนายทางออนไลน 

 

รูป 2.10 บอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็ก Raspberry pi  

บอรด Raspberry Pi ใชชิป SoC ของ Broadcom รุน BCM2835 ซึ่งบรรจุหนวยประมวลผล 

ARM1176JZF-S (ARMv6k) ทํางานที่ความถ่ีสัญญาณนาฬิกา 700 MHz หนวยประมวลผลกราฟก  

VideoCore IV มีหนวยความจํา 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

เก็บขอมูล มูลนิธิไดแจกจาย Debian และ Arch Linux ARM เปนระบบปฏิบัติการสําหรับใชงาน

บอรดและใชภาษา Python เปนภาษาหลักในการโปรแกรมควบคุม นอกจากน้ียังสามารถใชงาน

ภาษาเบสิก BBC บนระบบปฏิบัติการ RISC OS ภาษา C ภาษา C++ และภาษา Perl ไดอีกดวย 
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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 

- หนวยประมวลผลกลาง CPU : ARM1176JZF-S (ARMv6k) ทํางานที่สัญญาณ

นาฬิกา 700 MHz 

- หนวยประมวลผลกราฟก 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 

- หนวยความจํา RAM : 512 MB 

- พอรตเช่ือมตอ : USB 2.0 2 พอรต และจาก SoC 1 พอรต พอรตวิดีโอเขา 15-

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

camera หรือ Raspberry pi NoIR camera พอรตวิดีโอออกสําหรับแสดงภาพ

ผานโทรทัศนหรือระบบการเ ช่ือมตอภาพและเสียง  (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 เช่ือมตอเครือขายดวยระบบ LAN  คอนเน็กเตอรสําหรับอุปกรณ

ตอพวงอินพุต/เอาทพุต (General Purpose Input/Output) และเก็บขอมูล

ผาน card slot SD / MMC / SDIO เพื่อติดต้ังระบบปฏิบัติการ พื้นที่เก็บขอมูล

ที่พอเพียงควรมีมากกวา 4 GB 

- ความตองการไฟฟา : 5 V 700 mA (3.5 W) ผาน MicroUSB 

2.2.2 ระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry pi 

ระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry pi ใชบนพื้นฐานของระบบปฏิบัติการ Linux 

kernel ซึ่งซิป ARM11 (ARMv6k) ที่ใชในบอรดเปนเวอรชันที่เปนที่นิยมกับระบบปฏิบัติการ 

Linux รวมถึง Ubuntu ดวย แตซิป ARM11 น้ีทําให ไมสามารถรันระบบปฏิบั ติการ 

Windows บนบอรด Raspberry pi ได สามารถติดต้ังระบบปฏิบัติการสําหรับ Raspberry 

pi ไดผานตัวจัดการ 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 โครงสรางบอรด Raspberry pi 

โครงสรางของบอรด Raspberry pi ประกอบดวยพอรตอินพุตและเอาทพุตตางๆ 

ตามรูป 2.11 และรายละเอียดตามหัวขอ 2.2.1 

 

รูป 2.11 โครงสรางบอรด Raspberry pi 

 

ทั้งน้ียังตองมีอุปกรณเพิ่มเติมสําหรับเปดใชงานบอรด ไดแก แหลงจายไฟ 5 Volt 

DC ที่สามารถจายไฟไมตํ่ากวา 700 mA สาย MicroUSB สําหรับเช่ือมตอระหวาง Adapter 

กับบอรด สาย AV ตอกับพอรต RCA Video เพื่อสงสัญญาณภาพออกสูจอแสดงผลหรือสาย 

HDMI และSD-card ความจุไมตํ่ากวา 4 GB เพื่อใชรันระบบปฏิบัติการ รวมทั้งสาย LAN 

หรือ Wi-Fi USB Adapter สําหรับเช่ือมตอเครือขาย 
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รูป 2.12 อุปกรณสําหรับบอรด Raspberry pi 

 

2.2.4 การควบคุมโมดูล GPIO ของ Raspberry pi 

สําหรับระบบปฏิบัติการ Raspbian รุนใหมจะติดต้ังคุณสมบัติโมดูล General 

purpose input/output  (GPIO) หรือที่เรียกวาพอรตอเนกประสงค มาพรอมในตัว หากไม

มีสามารถติดต้ังไดจากคําสั่ง 

sudo apt-get update 

sudo apt-get install python-dev 

sudo apt-get install python-

rpi.gpio 

เมื่อทําการจายไฟใหบอรด Raspberry pi 

แลว ตามมาตรฐาน Model B จะมีแรงดัน

ขนาด 3.3 V ออกทางขาหมายเลข 1, 17 

แรงดันขนาด 5 V ออกทางขา 2, 4 และ

กราวนที่ขา 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 เปนภาษาระดับสูงภาษาหน่ึง ที่มีความสามารถสูง ถูกสรางข้ึนในป ค.ศ. 1989 

โดย Guido van Rossum ซึ่งถูกพัฒนาโดยไมยึดติดกับแพลตฟอรม กลาวคือ สามารถรัน

ภาษา Python ไดทั้งบนระบบปฏิบัติการ UNIX Linux FreeBSD หรือแมแตระบบปฏิบัติการ 

Windows อน่ึงระบบปฏิบัติการน้ี เปนภาษาลักษณะ Open Source เหมือนอยางภาษา 

PHP ซึ่งภาษา Python มีขอดีดังน้ี 

1. งายตอการเรียนรู โดยภาษา Python มีโครงสรางของภาษาที่ไมซับซอน เขาใจงาย ซึ่ง

โครงสรางของภาษาจะคลายกับภาษา C มาก เพราะภาษา Python สรางข้ึนมาโดยใช

ภาษา C ทําใหผูที่คุนเคยภาษา C อยูแลวสามารถใชงานภาษา Python ไดไมยาก 

นอกจากน้ี โดยตัวภาษามีความยืดหยุนสูง ทําใหการจัดการงานดานขอความและ Text 

ไฟล ไดเปนอยางดี 

2. ไมตองเสียคาใชจายใดๆ เพราะตัวแปรภาษา Python อยูภายใตลิขสิทธ์ิสัญญาอนุญาต

ใหใชซอฟตแวร หรือไลเซนส ซึ่งสงวนลิขสิทธ์ิของซอฟตแวรน้ัน (General Public 

License ; GPL) 

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

ระบบปฏิบัติการ UNIX แตปจจุบันไดมีการพัฒนาตัวแปรภาษา Python ใหสามารถใช

กับระบบปฏิบัติการอื่นๆ ที่หลากหลาย เชน Linux FreeBSD และ Windows 

4. ภาษา Python ถูกสรางข้ึนโดยรวบรวมเอาสวนดีของภาษาตางๆ เขามาไวดวยกัน เชน 

ภาษา Cภาษา C++ JAVA Perl 

5. ภาษา Python เปนภาษาประเภท Server side script คือการทํางานของภาษา 

Python จะทํางานดานฝง Server แลวสงผลลัพธกลับมายัง Client ทําใหมีความ

ปลอดภัยสูง  

6. ใชพัฒนา Web Service โดยที่ภาษา Python สามารถนํามาพัฒนาเว็บเซอรวิส รวมทั้ง

ใชบริหารการสรางเว็บไซตสําเร็จรูปที่เรียกวา Content Management Framework 

(CMF) ตัวอยาง CMF ที่มีช่ือเสียงมากและเบื้องหลังทํางานดวย Python คือ Plone 
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หลกัการทํางานของภาษา Python 

ตามโครงสรางภาษาของโปรแกรมภาษา Python จะตองมีตัวแปรภาษามาจัดการ 

แปลโคดคําสั่งเพื่อใหทํางานตามที่เราตองการ โดยแบงตัวแปรภาษาได 2 ประเภทคือ 

1. คอมไพเลอร (Complier) เปนตัวแปลภาษาสําหรับภาษา C ภาษา C++ Pascal การ

ทํางานคือจะตรวจสอบความผดิพลาดของโคดคําสั่งต้ังแตตนจนจบกอน หรือเรียกวาการ

คอมไพล ถาไมมีขอผิดพลาดก็จะทําการแปลโคดคําสั่งของเราใหเปนไฟลนามสกุล .obj 

(object file) จากน้ันก็ทําการแปลงไฟล .obj ใหเปนไบนารีไฟล .exe เพื่อทํางานตอไป 

ดังตัวอยางการทํางานของคอมไพเลอรภาษา C ดังรูปที่ 2.14 

 

 

รูปที่ 2.14 การทํางานของคอมไพเลอรภาษา C 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Library ของภาษา C 

ไฟล ์.C  

Source code ของภาษา C 

Object file  

(.obj) 

Binary file 

(.exe) 
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2. อินเตอรพรีเตอร (Interpreter) จะทํางานเปนบรรทัดตอบรรทัด คือ อานโคดคําสั่งมา

บรรทัดหน่ึงแลวก็ทํางานใหผลออกมาเลย ดังรูป 2.15 

 

รูป 2.15 การทํางานอินเตอรพรีเตอร ของ Python  

จากรูปตัวอยางในกรณีที่มีการเรียกใชฟงกช่ันจากไลบรารี (Library) หรือโมดูล 

(Module) ของภาษา Python อินเตอรพรีเตอรของภาษา Python ก็จะไปทําการเรียก

ฟงกช่ันเหลาน้ันใหทํางานแลวจึงแสดงผลการทํางานออกมา   

ในสวนของประสิทธิภาพการทํางานน้ันตัวแปลภาษาแบบคอมไพเลอรจะทํางานได

เร็วกวาตัวแปลภาษาแบบอินเตอรพรีเตอร เพราะโคดคําสั่งถูกคอมไพลและลิงคโดยตัว

แปลภาษาแบบคอมไพเลอรผานแลวไดเปนไฟล .exe ออกมา จากน้ันก็เปนข้ันตอนการ

ทํางานอยางเดียว 

 

 

 

 

 

 

Library หรือ Module 

ของ Python 

Print “Python 

Hello World” 

Python Hello 

World 

 

 

 

 

 

 

 

 



16 
 

2.3 อุปกรณและโปรแกรมทีเ่กี่ยวของ  

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

Ceramic Antenna TTL Output เปน โมดูลที่มีเสาอากาศ GPS ublox vk16u6 TTL สัญญาณ 

fz0517 

  

 
 

รูปที่ 2.16 GPS Module 

 

 

 คุณลักษณะเดน: 

- ตัวอุปกรณ GPS มีขนาดเล็กและเบา  

- มีความแมนยําสูง 

- ความเร็วในการปรบัปรุงพิกัดใหม 5Hz 

- สามารถทํางานได ในระบบออนไลนและออฟไลน 

   รายละเอียด: 

- ชิป หลัก เปน  ublox 

- C/A code: 1.023MHz 

- รับความถ่ี: L1 [1575.42MHz] 

- Follow channel: 50 

- รองรับระบบปฏิบัติการการ  Windows 8/7/Vista/XP/CE 
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 การระบุตําแหนง 

- 2D dimension: 5m 

- ความแมนยําเวลา  : 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  เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม โดยอางอิงจากคาเกาที่เคยเก็บ

ไว ทั้งตําแหนงและเวลาของดาวเทียมที่เก็บไว หรือถาครั้งสุดทายรับสัญญาณ

ดาวเทียมได 5 ดวง เมื่อเปดใหม ดาวเทียมทั้ง 5 ยังอยูครบ  

- Warm Start  เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม โดยอางอิงจากคาเกาที่เคย

เก็บไว ทั้งตําแหนงและเวลาของดาวเทียมที่เก็บไว หรือถาครั้งสุดทายรับสัญญาณ

ดาวเทียมได 5 ดวง เมื่อเปดใหม เหลือดาวเทียมที่รับไดในครั้งกอน 2-3 ดวง 

- Cold Start - เปนโหมดที่ GPS รับสัญญาณดาวเทียม แบบไมมีขอมูลทั้งตําแหนง

และเวลาของดาวเทียม ที่ GPS เคยหาตําแหนงครั้งกอนได รวมทั้งไมมีขอมูลพิกัด

บนพื้นโลก  หรือคือการเริ่มใหม 
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2.3.2  Ultrasonic sensor ที่ใชงานคือ    Ultrasonic sensor HC-SR04      หลักการ

ทํางานของ HC-SR04   เปนเซนเซอรโมดูลสําหรับตรวจจับวัตถุและวัดระยะทางแบบไมสัมผัส      

โดยใชคลื่น Ultrasonic ซึ่งเปนคลื่นเสียงความถ่ีสูงเกินกวาการไดยินของมนุษย        สามารถตอใช

งานกับไมโครคอนโทรลเลอรไดงาย ใชพลังงานตํ่า เหมาะกับการนําไปประยุกตใชงานดานระบบ

ควบคุมอัตโนมัติ ซึ่งเสียงตามชวงความถ่ีที่มนุษยสามารถไดยินจะเรียกวาชวง Acoustic ซึ่งอยูในชวง

ความถ่ี 20-20,000 Hz เสียงที่มีความถ่ีตํ่ากวาจะเรียกวา Infrasound สวนเสียงที่มีความถ่ีสูงจะ

เรียกวา Ultrasound   Ultrasonic sensor HC-SR04 จะถูกออกแบบใหเมื่อกระทบกับวัตถุแลวจะมี

การสะทอนกลับ คลายกับเรดาร จะนิยมใชคลื่นเสียงความถ่ีสูงที่เรียกวา Ultrasound คือคลื่นเสียงที่

มีความถ่ีสูงกวา 20 KHz ข้ึนไปที่มนุษยไมสามารถไดยินน้ีมาใชงาน ซึ่งคอนขางแมนยําในระยะทาง

สั้นๆ 

Ultrasonic sensor HC-SR04 โดยพื้นฐานประกอบดวย เครื่องสงสัญญาณ Ultrasonic 

(ลําโพงดานซาย)เครื่องรับความถ่ีที่สะทอนกลับมา(ลําโพงดานขวา)และวงจรควบคุม เมื่อสงสัญญาณ

ออกไปกระทบวัตถุที่มีความทึบสัญญาณจะถูกสะทอนกลับมาที่เครื่องรับ แลวประมวลผลสัญญาณ

ดวยวงจรประมวลผลดวยการใชความแตกตางของเวลาที่สองออกกับที่รับไดระยะทางระหวาง

เซนเซอรกับวัตถุน้ันๆ และเน่ืองจากคุณสมบัติของอุปกรณที่ใชในการกําเนิดเสียง และรูปรางของตัว

ลําโพง (Horn) ก็ทําใหอุปกรณตัวน้ีมีมุมวัด 15 องศา (Measuring Angle) โดยสามารถวัดระยะหาง

ไดต้ังแต 2 เซนติเมตร จนถึง 4 เมตร   

 

 

 

รูปที่ 2.17 การใชคล่ืนเสียง Ultrasonic วัดระยะทาง รูปที่ 2.18 มุมที่ Ultrasonic  sensor HC-SR04 

สามารถวัดได 
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Ultrasonic sensor HC-SR04 จะเช่ือมตอกับบอรด Raspberry pi   

โดยใชขา GPIO จํานวน 4 ขา ไดแก 

- กระแส 5 โวลต (VCC) 

- Echo pulse Output (ECHO) 

- Trigger Pules Input (TRIG) 

- Ground (GND)            

2.3.3 Air card ที่เขากันไดกับระบบปฏิบัติการ Raspbian ของ Raspberry pi คือ Air 

card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F  

                                         

รูปที่ 2.20 Air card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F 

ขอมูลจําเพาะ ของ Air card True Move-H 3G+ Huawei รุน E303F : 

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

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

- ดาวนโหลดไดสูงสุด 7.2 Mbps. 

- อัพโหลดไดสูงสุด 5.76 Mbps. 

- USB 3.0 high speed 

- สามารถรับสงขอความผานโปรแกรมได 

- รองรับ Micro SD card ไดสูงสุด 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 ผานสาย USB OTG 

รูปที่ 2.19 Ultrasonic sensor HC-SR04 
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บทที่ 3 

การออกแบบระบบ 

 

3.1 บทนํา 

 ในบทน้ีจะกลาวถึงการทํางาน  การเช่ือมตออุปกรณอื่นๆเขากับบอรด Raspberry pi เชน 

การเช่ือมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card  การรีโมทเขาใชงาน บอรด Raspberry pi เปนตน 

รวมถึงการใชงาน Ultrasonic Sensor เพื่อใหวัดระยะแลวทําการแจงเตือนเมื่อผูใชงานเขาใกลวัตถุ  

และการติดต้ัง GPS Module ใหทํางานเขากับบอรด Raspberry pi เพื่อใหระบุตําแหนงปจจุบันของ

ผูใชงาน  แลวทําการแจงผานทาง SMS ผานการเช่ือมตออินเตอรเน็ตของ USB Air card   

 

  

 
 

 

รูปที่ 3.1  โครงสรางการทํางานโดยรวมของระบบ 
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แผนภาพการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับไมเทาคนตาบอด 

 

 

 
 

 

รูปที่ 3.2 แผนภาพการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรบัไมเทาคนตาบอด 
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3.2 การออกแบบฮารดแวร 

3.2.1 การออกแบบวงจร Ultrasonic sensor HC-SR04 สําหรับวัดระยะแบบอัตโนมัติ  

การที่จะทําให Ultrasonic sensor HC-SR04 วัดระยะทางได จะตองทําการแบง

แรงดันใหกับ GPIO เน่ืองจากสัญญาณที่สงจากเซนเซอรวัดระยะ Ultrasonic กลับมาที่พิน 

GPIO ของบอรด Raspberry pi มีความแรงของสัญญาณที่ 5 โวลต แตที่พินของ GPIO 

รองรับอยูที่ประมาน 3 โวลต จึงตองทําการลดแรงดันของสัญญาณลง เพื่อเปนการปองกัน

อันตรายใหกับบอรด Raspberry pi โดยจะใชการคํานวณจากกฎการแบงแรงดันดังน้ี 

การแบงแรงดันจะใชตัวตานทาน 2 ตัวมาตออนุกรมกันกับแรงดันอินพุต (Vin)  เพื่อ 

ลดแรงดันเอาทพุต (Vout) ใหเหลือประมาณ 3 โวลต ในวงจรแรงดันอินพุตจะเปนแรงดันจาก 

ECHO จะไดตัวอยางการแบงแรงดัน ตามรูป 3.2 

 
    รูปที่ 3.3 วงจรการแบงแรงดันไฟฟา 

จากสมการ V୭୳୲ = ୖమ

ୖభାୖమ
V୧୬ 

୚౥౫౪

୚౟౤
= ୖమ

ୖభାୖమ
  

୚౥౫౪

ହ ୚
= ସ଻଴Ω

ଷଷ଴ Ωାସ଻଴Ω
  

             
୚౥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 

เมื่อนําวงจรมาใชกบัเซนเซอรทีอ่อกแบบข้ึนจะได ตามรูปที่ 3.4 
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รูปที่ 3.4 วงจรแบงแรงดันไฟฟา 

 

 

รูปที่ 3.5 การเชื่อมตอวงจรเซนเซอรกับบอรด 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 ใหทํางานเขากับบอรด Raspberry pi 

ทําการตอ GPS module เขากับ Raspberry PI โดย Hardware ที่ตองใช คือ 

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

2. GPS Module VK16U6 

จากน้ันนําอุปกรณ  Hardware ทั้ง 2 ตัวมาตอกัน ดังรูป 3.7 

 
รูปที่ 3.7 การตออุปกรณ  Hardware ทั้ง 2 ตัวเขาดวยกัน 

 

โดยทําการตอขาอปุกรณ  ดังน้ี  

1.GPS แดงเหลือง รวมกัน ตอเขา แดงของ USB เปน ขาไฟ 3.3 V 

2.GPS ดํา ตอเขา ดําของ USB เปนขา Ground 

3.GPS เขียว ตอเขาเขียวของ USB ขาสื่อสาร RX 

4.GPS นํ้าเงิน ตอเขาขาว ของ USB ขาสื่อสาร TX 

5 GPS ขาว ไมไดตอ เปนขา บอกสถานะวา GPS พรอมแลว 

จากน้ันทําการตรวจสอบวา มี Port USB ที่ใชงานเปน port ไหน หรือ Raspberry pi เจอ USB 

หรือไมโดยใชคําสั่ง lsusb ดังรปู 3.8 

 

 
รูปที่ 3.8 Port USB ที่ตรวจพบ 
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จําเปนตองรูวา USB ที่สามารถใชงานไดเปน USB  0 หรือ 1 2 3   เพื่อที่จะเอาไปใชงานตอไป โดยใช

คําสั่ง ls /dev/ttyUSB*  จากน้ันจากน้ัน ก็ติดต้ังโปรแกรม ดังตอไปน้ี 

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

- sudo killall gpsd 

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

แลวก็ set  serial port ใหกับ โปรแกรม GPSD โดยใชคําสั่ง 

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

จากน้ันทําการรันโปรแกรม โดยใชคําสั่ง cgps –s จะไดผลการรัน ดังรปู 3.9 

 

 
รูปที่ 3.9 ผลการรันโปรแกรม จากคําส่ัง cgps –s 

 3.2.3 การเชื่อมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 

 
รูปที่ 3.10 การเชื่อมตออุปกรณ USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 
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การติดต้ังการใชงาน USB Air card ที่เปนของ True Move-H จะเปน Huawei E303F โดยใชคําสั่ง

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 

 

จากน้ันใชคําสั่ง lsusb เพื่อตรวจสอบไฟลที่ทําการติดต้ัง ถาทําการติดต้ังสําเร็จจะมีช่ือไฟลที่ติดต้ัง

ปรากฏอยู 

 

3.3  การออกแบบซอฟตแวร  

 3.3.1 การรันโคดคําสั่งการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 

การเขียนโคดภาษา Python เริม่ตนจะตองทําการต้ังช่ือไฟลนามสกลุ *.py โดยมีรูปแบบตามน้ี sudo 

nano ช่ือไฟล.py ในที่น้ีในสวนของโคดคําสัง่การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบ

อัตโนมัติน้ันเราจะต้ังช่ือไฟลวา ultrasonic_2 ดังน้ันจะใชคําสั่ง sudo nano ultrasonic_2.py เพื่อ

สรางไฟลในสวนของโคดคําสัง่การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 
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รูปที่ 3.11 การตั้งชื่อไฟลเปนนามสกุล*.py 

 

รูปที่ 3.12 หนาตางสําหรับเขียนโคดคําส่ังสําหรับโปรแกรมภาษา Python 
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สวนของโคดคําสั่งการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ  

 

 

รูปที่ 3.13 โคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสวนที่ 1 

 

รูปที่ 3.14 โคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสวนที่ 2 
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โดยจะเขยีนโปรแกรมภาษา Python ควบคุมบอรด ดังน้ี 

import time 

import RPi.GPIO as GPIO 

import web 

สวนเริม่ตนเปนโคดการนําเขา Libraries ที่จําเปน ไดแก 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() 

โคดสงสัญญาณ Pulse 10 us ไปให Trigger เพื่อสงออกไปกระทบกบัวัตถุ 

            elapsed = stop-start 

        distance = elapsed * 34000 

        distance = distance / 2 

โคดคํานวณความยาว Pulse โดยระยะจะไดจาก pulse ที่เดินทางในอากาศคูณกับอัตราเร็ว

ของเสียงคือ 34000 เซนติเมตรตอวินาที ระยะทางที่ไดเปนระยะที่เดินทางจาก Trigger 

กระทบวัตถุแลวสะทอนกลับมาเขาที่ Echo ดังน้ันจึงตองหาร 2 เพื่อใหไดระยะทางที่แทจริง 

        GPIO.setmode(GPIO.BCM) 

        GPIO_TRIGGER = 23 

        GPIO_ECHO = 24 

        print "Ultrasonic Measurement" 

โคดการเรียกใช BCM GPIO และกําหนดขาพินที่ใชเช่ือมตอเซนเซอรวัดระยะ HC-SR04 ใช

คําสั่ง print เพื่อแสดงความกาวหนาของลําดับการรันโคดบน Putty 
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       GPIO.setup(GPIO_TRIGGER,GPIO.OUT)  # Trigger 

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

โคดกําหนดสญัญาณเอาทพุตและสญัญาณอินพุตใหขาพิน 

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 

โคดกําหนดเงื่อนไขการแจงเตือนเมื่อคลื่น Ultrasonic เดินทางกระทบกับวัตถุ จาก

โคดกําหนดใหเมื่อวัตถุอยูในระยะนอยกวาหรือเทากับ 50 เซนติเมตร จะแจงเตือนดวยเสียง 

alarmclock2  ( ไฟลเสียงที่สามารถใชได ตองเปนนามสกุล.wav) แตถาวัตถุอยูในระยะ

ระหวาง 50-80 เซนติเมตร จะแจงเตือนดวยเสียง TIMER2 และถาระยะวัตถุไมเขาเงื่อนไข

ใดๆเลยจะไมมีเสียงการแจงเตือนจะทําการแสดงระยะที่วัดไดเพียงอยางเดียว  

เมื่อทําการเขียนโคดคําสั่งเสร็จ ทําการบันทึกและออกจากไฟล โดย กด ctrl+x  

จากน้ันโปรแกรมจะถาม Yes/No จึงทําการกดปุม y แลว Enter 
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การรันโคด Python การวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ  

ในการรันโคดคําสั่งการวัดระยะของ 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 จึงใชคําสั่ง sudo python ultrasonic_2.py ดังรูปที่ 3.15 

 

รูปที่ 3.15 การรันโคดคําส่ังการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติ 

3.3.2 การรันโคดคําสั่งการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card 

 ในสวนของโคดคําสั่งการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพกิัด GPS ผาน Air card เราทําการ

สรางโคดคําสั่งไวในช่ือไฟล GPS_SME เมื่อเราทําการ sudo nano GPS_SME.py จะข้ึนโคดคําสั่ง

ทั้งหมดของการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card แสดงดังรูปที่ 3.16 
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รูปที่ 3.16 แสดงโคดคําส่ังการสง SMS จากขอมูลตําแหนงพิกัด GPS ผาน Air card 

โดยจะเขยีนโปรแกรมภาษา Python ควบคุมบอรด 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) 
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            if hasattr(report, 'lon'): 

                Lon = (float(report.lon)) 

                Lon1 = str(Lon) 

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

 

โคดสวนน้ีแสดงการเก็บคาตําแหนง 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" 

 

โคดในสวนน้ีแสดงการกําหนดการสงตําแหนงคา Latitude และ Longtitude เปน SMS ใน

รูปแบบของ link ที่เช่ือมไปยัง google map ไปยังหมายเลขโทรศัพทที่ต้ังคาไวคือเบอร 

090-1355035 

3.4 สรุป 

การออกแบบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอด แบงการออกแบบเปน 2 สวน 

คือ สวนแรกเปนสวนของระบบฮารดแวร โดยระบุหนาที่การทํางานของอุปกรณและคุณสมบัติตางๆ 

ที่เกี่ยวของกับอุปกรณ และสวนที่สองเปนสวนของระบบซอฟตแวร ที่กําหนดคาโดยการเขียนโคด

คําสั่งเพื่อการเช่ือมตอกับระบบฮารดแวรใหสามารถทํางานรวมกันได  
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

 

4.1 บทนํา 

ในบทน้ีจะกลาวถึง การทดลองการสงขอความของ Air card ที่ระบุพกิัดของตําแหนงของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi  การทดสอบการแจงเตือนของระยะหาง

ระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic sensor และการทดสอบการทํางานของไมเทาอจัฉริยะสําหรบั

คนตาบอด 

 

4.2 การทดลองท่ี 1 การทดลองการสงขอความของ Air card ท่ีระบุพิกัดของตําแหนงของตัว 

      อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi 

 4.2.1 วัตถุประสงค 

1. เพื่อศึกษาการสงพิกัดตําแหนงของ GPS ของ Air card 

2. เพื่อศึกษาการเช่ือมตอตัวอปุกรณ Air card เขากับบอรด Raspberry pi   

 

4.2.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน 

      เขาระบบโดยใชรหัส pi ใสที่ล็อกอิน และรหัส raspberry ใสที่ password 

 3.  ทําการกด Ctrl+c เพื่อทําการปอนโคดคําสั่ง  

 4.  ปอนคําสั่ง sudo /etc/init.d/corn start เพื่อให GPS เริ่มทําการทํางาน 

5.  ปอนคําสั่ง dmesg | grep tty USB* เพื่อตรวจสอบวาตอนน้ี GPS ตออยูที ่Port 

     ไหน  

 6.  ปอนคําสั่ง sudo gammu-config เพื่อเขาไป config USB Port ที่ GPS ตออยู 

 7.  ปอนคําสั่ง cd code/ เพื่อเขาไปทําในสวนของระบบ GPS  

8.  ปอนคําสั่ง sudo python resetGPS0.py เพื่อให GPS ทําการคนหาตําแหนง  

     Latitude และ Longitude 

 9.  ทําการกด Ctrl+c หลังจากน้ันจะมี SMS เขาที่เบอรมือถือที่เราทําการต้ังคาไว 

         10.  ทําการบันทึกผลการทดลองลงในตารางบันทึกผล 
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4.2.3 ผลการทดลองท่ี 1 

 

ตางรางท่ี 4.1 การทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว 

        อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi 

 

ครั้งที ่ การสงขอความ (ไดรับ/ไมไดรับ ) 

1 ไดรับ 

2 ไดรับ 

3 ไดรับ 

4 ไดรับ 

 

 4.2.4   รูปภาพการทดลองท่ี 1 

 

 

         รูปที่ 4.1 การทดลองการสงขอความผาน Air card  

         เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module ผานทาง 

         บอรด Raspberry pi 
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4.2.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 1 

จากการทดลองการทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi  พบวา ทุกๆ หน่ึงนาทีจะมีการแจง

เตือนของขอความบอกพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module วาที่ ณ เวลาน้ีตัวอุปกรณน้ีอยูที่

ตําแหนงไหน 

  

 4.2.6 สรุปผลการทดลองท่ี 1 

จากการทดลองการนทดลองการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัว

อุปกรณ GPS Module ผานทางบอรด Raspberry pi พบวา การเช่ือมตอตัวอุปกรณ Air 

card เขากับบอรด Raspberry pi เมื่อครบทุกๆ หน่ึงนาทีจะมีการสงพิกัดของ GPS ผาน Air 

card โดยการแจงเตือนในรูปแบบของขอความ 

 

4.3 การทดลองท่ี 2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic  

      sensor 

 4.3.1 วัตถุประสงค 

 1. เพื่อทดสอบการแจงเตือนผูใชงานโดยมีเสียงการแจงเตือน ของ Ultrasonic  

     sensor เมื่อเขาใกลวัตถุตามระยะที่กําหนดไว 

 4.3.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน 

      เขาระบบโดยใชรหัส Username และ Password ที่ต้ังไว 

3.  เมื่อทําการล็อกอินแลวแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว 

     Ultrasonic sensor จะทํางานโดยอัตโนมัติทันที     

4. ทําการบันทึกผลการทดลองลงในตารางบันทึกผล 
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4.3.3 ผลการทดลองท่ี 2 

ตารางท่ี 4.2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว  

      Ultrasonic Sensor 

 

 

ระยะหางระหวาง Ultrasonic sensor กับ วัตถุ 

 

การแจงเตือน(เสียงที่ 1, เสียงที่ 2)/ไมแจงเตือน 

 

66.3  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

60.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

73.8  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่2 

49.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

43.2  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

46.0  เซนติเมตร แจงเตือนเสียงที่1 

108.5  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

125.6  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

119.5  เซนติเมตร ไมแจงเตือน 

 

หมายเหตุ - เสียงที่1 เปนเสียง alarmclock2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุนอย 

      กวา 50 เซนติเมตร 

        - เสียงที่2 เปนเสียง TIMER2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 50  

       เซนติเมตรถึง 80 เซนติเมตร 
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4.3.4 รูปภาพการทดลองท่ี 2 

 
รูปที่ 4.2 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic Sensor 

 

 
รูปที่ 4.3 การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic Sensor 
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4.3.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 2 

จากการทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic 

Sensor พบวาการแจงเตือนที่ระยะนอยกวา 80 เซนติเมตร จะมีการแจงเตือนโดยมี

การแจงเตือนแบงออกเปน 2 ชวง โดยชวงที่1 ระยะต้ัง 0-50 เซนติเมตร จะมีการ

แจงเตือนเปนเสียง alarmclock2 และชวงที่2 ระยะต้ังแต 50-80 เซนติเมตร จะมี

การแจงเตือนเปนเสียง TIMER2 โดยถาหากมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 80 

เซนติเมตร จะไมมีเสียงการแจงเตือน 

 

4.3.6 สรุปผลการทดลองท่ี 2 

จากการทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว Ultrasonic 

Sensor พบวาเมื่อเขาใกลวัตถุตามระยะที่กําหนดไวจะมีเสียงการแจงเตือน แตเมื่อ

เกินระยะที่ทําการกําหนดไวจะไมมีเสียงการแจงเตือน ตามเงื่อนไขคําสั่งที่กําหนดไว

ในโคดขางตน 

 

4.4 การทดลองท่ี 3 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสาํหรับคนตาบอดท้ังระบบ 

 4.4.1 วัตถุประสงค 

  1. เพื่อทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ 

 4.4.2 ขั้นตอนการทดลอง 

 1.  ทําการติดต้ังชุดอุปกรณใหอยูในสถานะพรอมใชงาน 

 2.  นําหมายเลข IP ที่สแกนไดไปใสในโปรแกรม Putty หลังจากน้ันทําการล็อกอิน

      เขาระบบโดยใชรหัส User name และ Password ที่ต้ังไว 

3. เมื่อทําการล็อกอินแลวแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของตัว 

Ultrasonic sensor และการสง SMS ที่ระบุตําแหนง Latitude และ 

Longitude จาก GPS จะทํางานโดยอัตโนมัติทันท ี
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 4.4.3 ผลการทดลองท่ี 3 

  ตารางท่ี 4.3 การทดสอบการทํางานของไมเทาอจัฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ 

 

 ครั้งที ่ ระยะหาง การสง

ขอความ 

(ไดรับ/ไมได

รับ) 

การแจงเตือน 

(เสียงที่ 1, เสียงที่ 2)/ไมแจง

เตือน 

 

1 20.5 เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

2 83   เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

3 47.8 เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

4 60   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่2 

5 115 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

6 175 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

7 75   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่2 

8 38   เซนติเมตร ไดรับ แจงเตือนเสียงที่1 

9 90   เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

10 230 เซนติเมตร ไดรับ ไมแจงเตือน 

         

หมายเหตุ - เสียงที่1 เปนเสียง alarmclock2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุนอย 

      กวา 50 เซนติเมตร 

        - เสียงที่2 เปนเสียง TIMER2 ใชแจงเตือนเมื่อมีระยะหางระหวางวัตถุมากกวา 50  

      เซนติเมตรถึง 80 เซนติเมตร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



42 
 

 4.4.4 รูปภาพการทดลองท่ี 3 

         
 

รูปที่ 4.4 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบสวนที่ 1 

 

 
 

รูปที่ 4.5 การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบสวนที่ 2 
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4.4.5 วิเคราะหผลการทดลองท่ี 3 

 จากการทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ พบวาผล

การทดลองการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสามารถทํางาน

พรอมกับระบบของการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS Module 

ผานทางบอรด Raspberry pi แตระยะเวลาในการสงขอความแตละรอบจะมีการสงที่

คลาดเคลื่อนบาง เน่ืองมาจากบริเวณของพื้นที่น้ันๆ ไมสามารถรับสัญญาณระบุตําแหนงจาก

ดาวเทียมได 

  

4.4.6 สรุปผลการทดลองท่ี 3 

จากการทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ สามารถ

สรุปไดวาระบบการวัดระยะของ Ultrasonic sensor HC-SR04 แบบอัตโนมัติสามารถ

ทํางานพรอมกับระบบของการสงขอความผาน Air card เพื่อระบุพิกัดของตัวอุปกรณ GPS 

Module ผานทางบอรด Raspberry pi เปนระบบเดียวกันได แตระยะเวลาในการสง

ขอความแตละรอบจะมีการสงที่คลาดเคลื่อนบาง เน่ืองมาจากบริเวณของพื้นที่น้ันๆ ไม

สามารถรับสัญญาณระบุตําแหนงจากดาวเทียมได 

4.5 สรุปผลการทดลอง 

การทดลองการสงขอความของ Air card ที่ระบุพิกัดของตําแหนงของตัวอุปกรณ GPS 

Module ผานทางบอรด Raspberry pi, การทดสอบการแจงเตือนของระยะหางระหวางของวัตถุของ

ตัว Ultrasonic Sensor, การทดสอบการทํางานของไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดทั้งระบบ เมื่อ

ทําการทดลองทั้งหมดแลวสามารถสรุปไดวา ไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดสามารถทํางานไดจริง

ตามวัตถุประสงค 
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บทที่ 5 

สรุปผลการทดลองและขอเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการทดลอง 

โครงงานน้ีไดทําการศึกษาการเขียนโปรแกรมการวัดระยะระหวางไมเทากับวัตถุ โดย

ใชUltrasonic sensor รุน HC-SR04 จํานวน 1 ตัว เพื่อใหผูพิการทางสายตาทราบวา มีสิ่ง

กีดขวางอยูดานหนาของผูพิการ และมีการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของ การรับ-สง

ขอมูลทางการสื่อสารแบบไรสายระหวาง USB Air card ของ True move H รุน Huawei 

E303F จํานวน 1 ตัว กับโทรศัพทมือถือ 1 เครื่อง โดยใช GPS Module VK16U6 ในการ

คนหาตําแหนงที่อยูของผูพิการทางสายตา ทําใหเกิดความสะดวกในการเดินทางและความ

ปลอดภัยใหแกผูพิการทางสายตา 

จากการทดลองไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดพบวาสามารถอํานวยความสะดวก

ในการเดินทางและความปลอดภัยใหแกผูพิการทางสายตา ทั้งในรูปแบบการแจงเตือนของ

เสียงเมื่อเขาใกลวัตถุหรือสิ่งกีดขวาง และสามารถสงขอความผานมือถือโดยระบุตําแหนงทีอ่ยู

ปจจุบันของผูพิการทางสายตา ผลจากการทดลองไดแสดงใหเห็นวา ไมเทาอัจฉริยะสําหรับ

คนตาบอดที่ออกแบบข้ึนสามารถทํางานไดจริงตรงตามวัตถุประสงคของการออกแบบทุก

ประการ 

5.2 ปญหาและอุปสรรค 

 ปญหาและอปุสรรคที่เกิดข้ึนในระหวางการทดสอบสามารถสรปุไดดังน้ี 

1. ปญหาเกี่ยวกบัสภาพแวดลอมในการใชงานชุดอุปกรณ 

2. ปญหาเกี่ยวกบัการต้ังคาคําสั่งเริ่มตนของ GPS Module VK16U6 

3. ปญหาเกี่ยวกบัการรับตําแหนงของ GPS Module VK16U6 ตองจับสัญญาณ

ขอมูลจากดาวเทียมถึง 3 ดวง จึงจะสามารถรับตําแหนงที่แนนอนได  

5.3 ขอเสนอแนะ 

 1.  ควรใชไมเทาอัจฉริยะสําหรับคนตาบอดในสภาพแวดลอมที่เหมาะสมแกการใช 

    งาน 

 2.  ควรใช GPS  Module ที่สามารถระบุตําแหนงไดรวดเรว็และแมนยํา 
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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 ใหบอรด Raspberry pi 

1. ดาวนโหลดโปรแกรมสําหรับทํา SD card image โดยใชโปรแกรม Win 32 Disk 

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

2. ดาวนโหลดไฟล Image ระบบปฏิบัติการ Raspbian wheezy จาก 

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

3. แตกไฟล Zip ที่ดาวนโหลดมาจะไดไฟล Image ช่ือ 2014-06-20-wheezy-

raspbian.img 

4. เช่ือมตอ SD card เขากับคอมพิวเตอร เปดโปรแกรม Win 32 Disk Imager เลือก

ตําแหนงไฟล Image ระบบปฏิบัติการและตําแหนง SD card ที่ตามรูป 3.14 

 

 
รูปที่ 1 การติดตั้งระบบปฏิบตัิการ Raspbian ลงบน SD card 

 

5. คลิกที่ปุม Write เพื่อเขียนขอมูลลงใน SD การดโดยโปรแกรมจะมีหนาตางแจง

เตือนการฟอรแมทใหคลิก Yes เพื่อเริ่มดําเนินการ 

6. รอจนโปรแกรมเขียนขอมลูลงบน SD card เสรจ็เรียบรอย 

7. ถอด SD card จากคอมพิวเตอร แลวนํามาเช่ือมตอกับบอรด  Raspberry Pi ตาม

รูป 3.15 

 

รูปที่ 2 เชื่อมตอ SD card กับบอรด Raspberry Pi 
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8. เช่ือมตอบอรด Raspberry Pi กับอปุกรณอื่นๆ ที่จําเปน เชน Wi-Fi adapter, 

Mouse, Keyboard, HDMI/AV, AC adapter 

9. เมื่อบอรดเริม่บูตทํางาน รอจนกวาจะถึงหนา Log in ผูใช ให Log in ดวยช่ือและ

รหสัดังน้ี    Username: pi, Password: raspberry 

10.  เมื่อ Log in เสร็จเรียบรอย บอรด Raspberry Pi จะพรอมทํางานที่โหมด 

Terminal 

 

 
รูปที่ 3 หนาพรอมใชงานบอรด Raspberry Pi 

 

11. หากตองการเขาใชงานระบบปฏิบัติการแบบโหมดมี User interface ใหใชคําสั่ง 

Startx 

จากน้ันระบบปฏิบัติการจะเขาสูหนา Desktop ปกติ ตามรปู 3.5 

 

 
รูปที่ 4 หนา Desktop ระบบปฏิบัติการ Raspbian 
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 การเชื่อมตออินเตอรเน็ตผาน USB Air card ใหบอรด Raspberry pi  

 

 
รูปที่ 5 การเชื่อมตออุปกรณ USB Air card ใหบอรด Raspberry pi 

 

การติดต้ังการใชงาน USB Air card ที่เปนของ True move H จะเปน Huawei E303F โดย

ใชคําสั่งดังน้ี 

 

- 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 

 

จากน้ันใชคําสั่ง lsusb เพื่อตรวจสอบไฟลที่ทําการติดต้ัง ถาทําการติดต้ังสําเร็จจะมีช่ือไฟลที่

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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ประวัตผิูเขียน 

นายสุกฤษฎ์ิ แดนขนบ เกิดเมื่อวันที่ 10 กุมพาพันธ พ.ศ. 2537 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลอากาศ อําเภออากาศอํานวย จังหวัดสกลนคร 

สําเร็จการศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนอากาศ

อํานวยศึกษา อําเภออากาศอํานวย จังหวัดสกลนคร ปการศึกษา 

25554 ปจจุบันเปนนักศึกษาช้ันปที่ 4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม 

สํานักวิชาวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

นางสาวบุศรินทร บุญวาที เกิดเมื่อวันที่ 12 เมษายน พ.ศ. 2537 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลอาวใหญ อําเภอเมือง จังหวัดตราด สําเร็จ

การศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนมกุฎเมืองราช

วิทยาลัย อําเภอแกลง จังหวัดระยอง ปการศึกษา 25554 ปจจุบัน

เปนนักศึกษาช้ันปที่ 4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สํานักวิชา

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

 

นางสาวกนิษฐา พยุงวัฒนกิจ เกิดเมื่อวันที่ 1 กันยายน พ.ศ. 2536 

ภูมิลําเนาอยูที่ ตําบลปาแฝก อําเภอแมใจ จังหวัดพะเยา สําเร็จ

การศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลาย จากโรงเรียนแมใจวิทยาคม 

อําเภอแมใจ จังหวัดพะเยา ปการศึกษา 25554 ปจจุบันเปน

นักศึกษาช้ันปที่  4 สาชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สํานักวิชา

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนาร ี

 

 

 

 

 

 

 

 

 


