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บทคัดยอ 

วัตถุประสงคในงานวิจัยนี้คือการสรางฐานกลองอัจฉริยะราคาประหยัด สําหรับการติดตามผูสอนเพื่อใชในงานบันทึก
การสอนหรือการสอนออนไลนแบบถายทอดสดได โดยตัวฐานกลองจะสามารถตรวจจับตําแหนงของผูสอนที่อยูหนาช้ันเรียนได
โดยใชเซ็นเซอรตรวจจับการเคลื่อนไหว (PIR) จํานวนสามตัวท่ีติดต้ังหางกัน 5 เซนติเมตรในแนวราบ เพ่ือใหเกิดการแบงโซนได 
5 โซน คือโซนซายสุด ซาย กลาง ขวา และขวาสุด เมื่อฐานกลองอัจฉริยะสามารถระบุตําแหนงของผูสอนไดแลวจะทําการหมุน
หนากลองไปยังตําแหนงที่ผูสอนยืนอยู โดยระยะตรวจจับที่ดีที่สุดจะอยูในระยะสามเมตร นอกจากนั้นฐานกลองอัจฉริยะยัง
สามารถควบคุมแบบไรสายเพื่อใหกลองหันไปในทิศทางที่ไดกําหนดเอาไวลวงหนาเชน  จอโปรเจคเตอร เปนตน จากผลการ
ทดสอบพบวาตัวฐานกลองอัจฉริยะสามารถทํางานไดตามที่ออกแบบไว โดยสามารถติดตามผูใชงานท่ีกําลังเคลื่อนที่ดวย
ความเร็วไมเกิน 1 เมตร/วินาที และที่อยูหางกันในระยะ 2-4 เมตร  

คําสําคัญ:  ฐานกลองอัจฉริยะ ไมโครคอนโทรลเลอร โมชั่นเซนเซอร 
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Abstract 

The objective of this research is to build a low cost smart camera-mounted base for tracking 

users for uses in live recording or online teaching. The camera-mounted base can be used to detect the 

position of a user or instructor who is teaching in front of the class by using three motion sensors (PIR) 

that are installed 5 centimeters apart horizontally. With this configuration, It can create 5 sensing zones 

which are far left, left, middle, right and far right zones. When the smart camera-mounted base can 

specify the position of the user, it will rotate the camera to the position where the user is. The best 

detecting distance is within a three-meters range. In addition, the smart camera-mounted base can be 

controlled wirelessly so that the camera is pointing in a predetermined direction, such as a projector 

screen. From the test results, the smart camera-mounted can operate as designed and track a user’s 

movement at speeds of not more than 1 m / s and at a distance between  2 and 4 meters away. 

Keywords: Smart camera base, Microcontroller, Motion Sensor 
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1. บทนํา  

ในการเรียนการสอนในช้ันเรียนสวนใหญ ผูสอนจะเปนผูบรรยายเน้ือหาตาง ๆ อยูหนาช้ันเรียนเพื่อใหความรูกับ

ผูเรียน (พิชญา เพ่ิมไทย และอนุรักษ อาทิตยกวิน , 2557: 99) ผูสอนอาจจะยืนหรือเดินบรรยายอยูบริเวณหนาช้ันเรียน 

โดยอาจจะใชกระดานหรือสไลด (เชน Power Point) ประกอบการบรรยาย ในบางกรณีผูสอนหรือสถานศึกษาอาจตองการ

บันทึกการเรียนการสอนไวเปนวีดิทัศน (จิตราภรณ ช่ังกริส, 2559: 10) เพื่อใหนักศึกษาสามารถกลับไปทบทวนไดเอง 

หรือทําเปนสื่อการสอนออนไลน (Breslow et al., 2013: 13-15) นอกจากน้ันดวยเทคโนโลยีในปจจุบันผูสอนสามารถที่จะทํา

การบันทึกวีดิทัศนการเรียนการสอนของตนเองได โดยใชกลองท่ีอยูในโทรศัพทมือถือท่ัวไป (อุมาพร แกวทา, 2558: 14) จึงทํา

ใหการบันทึกวีดิทัศนสามารถทําไดโดยงาย ซึ่งจะเห็นวาในปจจุบันนี้มีการทําวีดิทัศนการสอนในวิชาตาง ๆ มากมาย (ชนินทร 

ตั้งพานทอง, 2560: 3-4) 

แตอยางไรก็ตามเนื่องจากผูสอนไมไดยืนสอนอยูกับที่ แตตองมีการเขียนกระดานและเดินไปมาอยูหนาช้ันเรียน 

(วิจารณ พานิช, 2556: 27) จึงทําใหการบันทึกวีดิทัศนในช้ันเรียนทําไดดวยความยากลําบาก ดังนั้นผูสอนจะแกปญหา 

การบันทึกวีดิทัศนได 4 วิธี คือ 1) ใหกลองนั้นจับภาพอยูที่กระดานหรือสไลดตลอดเวลา มักจะใชสําหรับการเรียนการสอนของ

ครูและอาจารยที่บรรยายเน้ือหาใหกับผูเรียน 2) ผูสอนจะน่ังหรือยืนอยูกับที่ เพื่อใหกลองสามารถจับที่ตัวผูสอนไดตลอดเวลา

แตก็จะทําใหผูเรียนไมสามารถเห็นขอมูลที่ผูสอนบรรยายอยูบนกระดานหรือสไลดได และมักจะใชวิธีนี้ในการสนทนาหรือ

ประชุม 3) ใชผูดูแลเพื่อควบคุมหนากลองใหตรงกับผูสอนหรือจับภาพขอมูลบนกระดานหรือสไลดตามสถานการณที่จําเปน แต

วิธีนี้จําเปนตองมีคาใชจายในการจัดหาผูดูแลซึ่งตองใชงบประมาณอยางมากในการจัดการ (สุทัศน ชํานาญดู, 2560: 4-6)  

และ 4) ใชกลอง 2 ตัว จับภาพผูสอน และกระดานหรือสไลดจากนั้นจึงนํามาตัดตอเขาดวยกัน  แตวิธีนี้ผูสอนสวนใหญไม

สามารถทําไดเพราะตองใชเวลาและอาศัยความสามารถ ผูสอนบางคนจึงอาจตองจางผูเช่ียวชาญมาทําการเรื่องนี้โดยเฉพาะ  

จากวิธีการทั้ง 4 วิธีจะเห็นวาวิธีการที่ 1 ถึง 3 นั้น สามารถนํามาใชในการสอนไดทั้งในแบบออนไลนและแบบ

ถายทอดสด ซึ่งจะเห็นวาการถายทอดสดโดยทั่วไปจะใชวิธีที่ 1 และ 2 มากที่สุด (ปญญสลิชา เจริญพูล, 2556: 6-7) เน่ืองจาก

เปนวิธีที่ประหยัดและทําไดงายและไมตองมีผูควบคุมเฉพาะ สวนวิธีที่ 3 เปนวิธีที่เหมาะสมในการถายทอดสดและการบันทึก 

วีดิทัศนการสอนหนาช้ันเรียนเพราะไมตองใชอุปกรณราคาแพง (ถาไมนับรวมการจางผูควบคุมกลอง) เปนวิธีที่สามารถ 

มีปฏิสัมพันธกับผูเรียนไดงายกวา (ผูเรียนจะมีความรูสึกเหมือนกับไดเรียนในช้ันเรียนจริง ๆ) จึงทําใหวิธีนี้เหมาะสมกับ 

การสอนแบบถายทอดสดหรือใชเพื่อบันทึกวีดิทัศนการเรียนการสอน มากกวาเมื่อเทียบกับอีก 3 วิธีที่กลาวมาขางตน 

ถึงแมวาในปจจุบันจะมีเทคโนโลยีที่สามารถใชการสอนแบบถายทอดสดได (Cuaca et al., 2017: 267-273)  

เชน Zoom (สํานักการศึกษาและนวัตกรรมการเรียนรู มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร , 2563: 1-17)  ที่สามารถเห็นทั้งผูสอน

และสไลดไดในเวลาเดียวกัน แตไมเหมาะกับการบันทึกวีดิทัศนการบรรยายหนาช้ันเรียนของผูสอน เพราะจะตองใชกลองจาก

คอมพิวเตอรหรือโทรศัพทมือถือซึ่งตองน่ังอยูกับท่ี นอกจากน้ันจะตองมีคาใชจายในการใชโปรแกรม 

ดังนั้นผูวิจัยจึงเห็นถึงความสําคัญในการพัฒนาอุปกรณที่จะทําหนาที่แทนผูควบคุมกลองเพื่อใหผูสอนสามารถบันทึก

วีดิทัศนการเรียนการสอนในช้ันเรียน หรือการสอนออนไลนแบบถายทอดสดทําไดงายข้ึนและประหยัด จึงมีแนวคิดที่จะสราง

ฐานกลองอัจฉริยะสําหรับติดตามผูใชงานราคาประหยัด (ขอเรียกสัน้ๆวา “ฐานกลองอัจฉริยะ”) ที่สามารถติดตามการเคลื่อนที่

ของผูสอนเพ่ือใชในการบันทึกวีดิทัศน หรือเพื่อใชสําหรับการสอนในแบบถายทอดสดได 

2. วัตถุประสงคการวิจัย 

1. เพื่อสรางฐานกลองอัจฉรยิะสําหรบัติดตามผูใชงาน  

2. เพื่อหาคุณสมบัติของฐานกลองอัจฉริยะสําหรับติดตามผูใชงาน 
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3. ขอบเขตของงานวิจัย 

1. สามารถควบคุมโดยผูสอน ใหไปทีต่ําแหนงท่ีตองการได

2. ใชไดกับกลองมือถือขนาดความกวางไมเกิน 80 มิลลิเมตร

3. ระยะหางในการติดตามเปาหมายในโหมดอัตโนมตัิ ไมเกิน 4 เมตร

4. สามารถควบคุมดวยรีโมทคอนโทรลในระยะ ไมเกิน 30 เมตร

5. แกนหมุนควบคุมสามารถทํามุมของการหมุนได +90O จากศูนยกลาง

6. มีคาความผิดพลาดในการติดตามผูสอนไมเกิน 10 เปอรเซ็นต

4. วิธีการดําเนินงาน

 4.1 การสรางฐานกลองอัจฉริยะ 
ฐานกลองอัจฉริยะเปนอุปกรณสําหรับติดกับกลองของโทรศัพทมือถือ (ขอเรียกสั้นๆวา “กลองมือถือ”) สําหรับนําไป

ติดตั้งเขากับขาต้ังกลอง (Tripod) หรือวางไวบนโตะ เพื่อควบคุมทิศทางของกลองมือถือใหหมุนตามผูสอนได โดยไมตองติดตั้ง

อุปกรณใด ๆ ไวที่ตัวผูสอน แนวคิดหลักการทํางานฐานกลองอัจฉริยะ ดังแสดงในภาพท่ี 1 

ภาพท่ี 1 แนวคิดหลักการทํางานฐานกลองอัจฉริยะ 

หลักการทํางานของฐานกลองอัจฉริยะจะอาศัยเซนเซอรตรวจจับการเคลื่อนที่ของผูสอนจํานวน 3 ตัว 

แลวทําการประมวลผลดวยไมโครคอนโทรเลอร  18F452 เพื่อควบคุมมอเตอรใหมอเตอรหมุนตามการเคลื่อนที่ของผูสอนได 

รวมท้ังยังสามารถควบคุมใหฐานกลองอัจฉริยะหันหนาไปยังจุดที่ตองการ (เชนจอโปรเจคเตอร) ไดเปนตน โดยมี

บล็อกไดอะแกรมแสดงหลักการทํางานของระบบ ดังแสดงในภาพท่ี 2  และแผนวงจรพิมพของวงจรควบคุมฐานกลองอัจฉริยะ

ที่ประกอบเสร็จแลว ดังแสดงในภาพท่ี 3-4 

ภาพท่ี 2 บล็อกไดอะแกรมของฐานกลองอัจฉริยะ 
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ภาพท่ี 3 การติดตั้งอุปกรณบนแผนวงจรพิมพ ภาพท่ี 4 ฐานกลองอัจฉริยะ 

4.2 การเขียนโปรแกรมควบคุม 

ในการควบคุมฐานกลองอัจฉริยะ มีการแบงโปรแกรมควบคุมออกเปน 2 โปรแกรมหลัก ไดแก โปรแกรมควบคุมการ

ทํางานแบบอัตโนมัติและโปรแกรมควบคุมการทํางานโดยผูใช  

 

ภาพท่ี 5 ผังงานการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานแบบอัตโนมตัิ 

ในโหมดการทํางานแบบอัตโนมัติ การตรวจจับผูสอนหรือผูใชงานจะใชเซ็นเซอร  PIR (Passive Infrared Sensor, 

เซ็นเซอรตรวจจับการเคลื่อนไหว) จํานวน 3 ตัวท่ีวางหางกัน 5 เซนติเมตร บนฐานทรงกระบอก ดังแสดงในภาพท่ี 5 (ตําแหนง 

S1 S2 และ S3 เมื่อมองจากดานบน) โดยเซ็นเซอร PIR จะมีมุมตรวจจับประมาณ 60 องศา บางตําแหนงจึงมีพื้นที่ตรวจจับ

ซอนทับกันทําใหสามารถแบงตําแหนงการตรวจจับออกไดเปน 5 โซนคือโซน P1-P5 ซึ่งจะถูกนํามาใชในการหมุนกลองไปยัง

ตําแหนงที่ประมวลผลได  ดังแสดงในตารางที่ 1 
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ตารางที่ 1   ตําแหนงของโซนท่ีสมนัยกับการตรวจจับของเซ็นเซอร PIR  

ตัวเซ็นเซอรที่ตรวจจับผูใชได S1 S1 +S2 S2 S2 +S3 S3 

ตําแหนง P1 P2 P3 P4 P5 

จากตารางที่ 1 ถาตัวเซ็นเซอร S1 สามารถตรวจจับการเคลื่อนไหวไดเพียงตัวเดียว นั่นหมายความวาผูใชงาน 

อยูในตําแหนงโซน P1  ระบบก็จะสั่งใหฐานกลองหมุนไปตําแหนงที่ P1  และถาตัวเซ็นเซอร S1 และ S2  สามารถตรวจจับ

การเคลื่อนไหวไดพรอมกัน ก็หมายความวาผูใชงานอยูในตําแหนง P2 เปนตน (ดูภาพที่ 5 ประกอบ) ในสวนอื่น ๆ ก็จะมี

หลักการทํางานเชนเดียวกัน 

4.3 การทดสอบหาประสิทธิภาพฐานกลองอัจฉริยะ 

การทดสอบฐานกลองอัจฉริยะ จะทําการทดสอบโดยการติดตั้งฐานกลองไวบนขาต้ังกลอง (Tripod)  และใช

โทรศัพทมือถือที่มีกลองยึดเขากับฐานกลองอัจฉริยะและวางไวหนาหองตรงกลาง หางจากกระดานไวทบอรด 5 เมตร  

(ดูภาพที่ 5) โดยกลองจะถูกตั้งใหหันไปทางหนากระดาน (ตําแหนง 0 องศา) และผูใชงานจะยืนอยูหนากลองเปนสภาวะ

เริ่มตน การทดสอบจะมีรายละเอียดดังนี ้

4.3.1 การทดสอบการติดต้ังฐานกลองอัจฉริยะทั้งในระยะความสูงจากพ้ืนและระยะหางกับเปาหมาย 
การทดสอบจะแบงออกเปน 5 ชุด โดยผูใชงานจะยืนที่ตําแหนงที่หางจากฐานกลองอัจฉริยะที่ระยะ 1 ถึง  

5 เมตร (ดูภาพที่ 5 ประกอบ) โดยแตละชุดของการทดสอบผูใชงานจะเร่ิมเดินจากตําแหนง P1 ไปจนถึง P5 ดวยความเร็ว
ประมาณ 1 เมตรตอ 1 วินาที 

4.3.2 การทดสอบความเร็วในการติดตามเปาหมาย 
การทดสอบจะทดสอบที่ระยะหางท่ีไกลท่ีสุดท่ีไดจากการทดลองหัวขอ 4.3.1 และเดินดวยความเร็วตาง ๆ กัน

จากตําแหนง P1 ไปจนถึง P5 รวมระยะทางประมาณ 5 เมตร โดยความเร็วในการเดินจะใชวิธีจับเวลาเพ่ือนํามาคํานวณหา

ความเร็วในการเดิน 

4.3.3 การทดสอบระยะการควบคุมดวยรีโมทคอนโทรล 
การทดสอบระยะการควบคุมดวยรีโมทคอนโทรลจะทําโดยใหผูใชงานเดินรอบตัวฐานกลองอัจฉริยะและกด

รีโมทเพื่อควบคุมการสั่งงานใน 4 โซนคือ A, B , C และ D ทีใ่นระยะ 1-4 เมตรดังแสดงในภาพที่ 7 

ภาพท่ี 6 ฐานกลองอัจฉริยะที่ตดิตั้งเรียบรอยแลวเพ่ือการทดสอบ 
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ภาพท่ี 7 ผังการทดสอบการควบคุมดวยรโีมทคอนโทรล 

5. ผลการทดสอบ  

5.1 ผลการทดสอบการติดต้ังฐานกลองอจัฉริยะทั้งในระยะความสูงจากพ้ืนและระยะหางกับเปาหมาย 
ผลการทดสอบการติดตั้งฐานกลองอัจฉริยะทั้งในระยะความสูงจากพื้นและระยะหางกับเปาหมายไดแสดงไว 

ในตารางท่ี 2  

ตารางที่ 2  ผลการตรวจจับเปาหมายที่ระยะหางและความสูงของการติดตั้งฐานกลองอัจฉริยะ 

ระยะหาง (เมตร) 
ความสูงของการติดตั้ง (เซนติเมตร) 

100 120 150 

1 X X X 

2 / / / 

3 X / / 

4 X X / 

5 X X X 

หมายเหต ุ: เครื่องหมาย / หมายถึงหันกลองไดถูกตอง X หมายถึงหันกลองไดไมถูกตอง 

จากตารางท่ี 2 พบวา เซนเซอรจะสามารถตรวจจับผูใชงานหรือทํางานไดดีเมื่อฐานกลองอัจฉริยะกับเปาหมาย
อยูในระยะหาง 2-4 เมตร และระยะความสูงที่ 150 เซนติเมตร 

5.2 ผลการทดสอบความเร็วในการติดตามเปาหมาย 

ผลการทดสอบความเร็วในการติดตามเปาหมายของฐานกลองอัจฉริยะไดแสดงไวในตารางท่ี 3  

ตารางที่  3 ผลการทดสอบความเร็วในการติดตามเปาหมาย  

ครั้งที่ ระยะเดิน 
(เมตร) 

เวลาท่ีใชในการเดิน  
(วินาที) 

ความเร็ว  
(เมตร/วินาที) 

เซนเซอรตรวจจับวัตถุเจอในระยะตาง ๆ 

เซนเซอร S1 เซนเซอร S2 เซนเซอร S3 

1 5 7 0.7 / / / 

2 5 6 0.8 / / / 

3 5 5 1 / / / 

4 5 4 1.25 / / X 

5 5 3 1.6 X / X 

หมายเหต ุ: เครื่องหมาย / หมายถึงเซนเซอรตรวจจับได และ X หมายถึงเซนเซอรตรวจจับไมพบ 
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จากตารางที่ 3 พบวา ความเร็วสูงสุดของเปาหมายหรือผูใชงานที่ฐานกลองอัจฉริยะสามารถตรวจจับไดทันคือ 

1 เมตร/วินาที โดยกลองสามารถหันหนากลองเพ่ือบันทึกวีดิทัศนไดโดยมีภาพของผูใชงานอยูในเฟรม 

5.3 ผลการทดสอบระยะการควบคุมดวยรีโมทคอนโทรล 

ผลการทดสอบระยะการควบคุมดวยรีโมทคอนโทรลไดแสดงไวในตารางที่ 4  

ตารางที่ 4 ผลการทดสอบระยะการควบคุมดวยรีโมทคอนโทรล 

ระยะหาง (เมตร) รีโมทคอนโทรลควบคุมการหมุนฐานกลองอัจฉริยะในระยะตาง ๆ 
โซน A โซน B โซน C โซน D 

1 / / / / 

2 / / / / 

3 / / / / 

4 X / / X 

หมายเหตุ : เครื่องหมาย / หมายถงึสั่งงานได และ X หมายถึงสั่งงานไมได 
จากตารางที่ 4 พบวา รีโมทคอนโทรลสามารถควบคุมใหฐานกลองอัจฉริยะหันไปยังตําแหนงท่ีตั้งไวลวงหนาไดดี

ในระยะ 1-3 เมตร 

6. สรุปผลการวิจัย

จากผลการทดสอบเพ่ือหาคุณสมบัติของฐานกลองอัจฉริยะ พบวา ฐานกลองอัจฉริยะสามารถทํางานไดตามที่

ออกแบบไว ฐานกลองอัจฉริยะสามารถทํางานไดสองโหมดการทํางาน คือ การทํางานแบบอัตโนมัติ และการทํางานแบบ

ควบคุมโดยผูใชงาน โดยมีคุณสมบัติดังนี้  
1. ควรติดตั้งใหฐานกลองอัจฉริยะกับผูใชงานอยูหางกันในชวง 2-4 เมตร

2. ควรติดตั้งฐานกลองอัจฉริยะใหอยูในระดับความสูง 150 เซนติเมตร

3. ความเร็วสูงสุดของการเคลื่อนทีข่องผูใชงานคือ 1 เมตร/วินาที

4. การสั่งงานฐานกลองอัจฉริยะดวยรีโมทคอนโทรลสามารถทํางานไดในระยะไมเกิน 3 เมตร

7. ขอเสนอแนะ

1. เพิ่มความละเอียดในการปรับมุมของฐานกลองอัจฉริยะ

2. ลดขนาดของฐานกลองอัจฉริยะใหเล็กลงเพื่อสะดวกในการพกพา

8. กติติกรรมประกาศ

งานวิจัยฉบับน้ีสําเร็จลลุวงไปไดดวยดีคณะผูวิจยัตองขอขอบพระคุณ ภาควิชาครุศาสตรไฟฟา คณะครุศาสตร

อุตสาหกรรมและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาธนบุรี และสาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะครศุาสตร

อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยเทคโนโลยรีาชมงคลสุวรรณภูมิ ที่เอื้อเฟอสถานท่ีในการจัดทํางานวิจัยฉบับนี้ คณะผูวิจยัขอกราบ

ขอบพระคุณไว ณ ท่ีนี้ดวย 
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