
A 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ระบบท ำนำยกำรลม้โดยใช ้AI 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



B 
 

Acknowledgement 

  กลุ่มแมกนีเซียมขอขอบพระคุณ ดร. พฒันศกัด์ิ มงคลวฒัน์พนัธ์ุ และ ดร. ชลิดำ สุรธนิตกุล ผูเ้ป็นอำจำรยท่ี์ปรึกษำ

และขอบพระคุณ ดร. สรวิศ สถำพรชยัสิทธ์ิ ส ำหรับค ำแนะน ำดำ้นองคค์วำมรู้และควำมช่วยเหลือทำงเทคนิคทำงดำ้น

ปัญญำประดิษฐ์จนกระทัง่งำนวิชำกำรช้ินน้ีส ำเร็จไดด้ว้ยดี 
 

 

 

  



C 
 

บทสรุปส ำหรับผูบ้ริหำร 

ในยคุท่ีเทคโนโลยีปัญญำประดิษฐ์และนวตักรรมดิจิทลัเขำ้มำมีบทบำทส ำคญัในชีวิตประจ ำวนั กำรน ำระบบปัญญำประดิษฐ์ (AI) 

มำใชใ้นกำรดูแลสุขภำพและควำมปลอดภยัของผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพกลำยเป็นส่ิงท่ีมีควำมส ำคญัมำกย่ิงขึ้น หน่ึงในปัญหำท่ีผูสู้งอำยุ

และผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพตอ้งเผชิญคือกำรลม้ ซ่ึงอำจน ำมำซ่ึงกำรบำดเจ็บท่ีรุนแรงหรือแมก้ระทัง่กำรเสียชีวิตได ้กำรตรวจจบักำรลม้ท่ีแม่นย  ำและ

รวดเร็วจึงเป็นส่ิงจ ำเป็นเพ่ือป้องกนัและลดควำมเส่ียงจำกกำรลม้ 

AI ไดเ้ขำ้มำมีบทบำทส ำคญัในกำรพฒันำวิธีกำรตรวจจบักำรลม้ท่ีมีควำมแม่นย  ำสูง โดยเฉพำะกำรวิเครำะห์ภำพจำกกลอ้งวงจรปิด

หรืออุปกรณ์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหวอ่ืน ๆ เทคโนโลย ีAI สำมำรถเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเองไดจ้ำกขอ้มูลท่ีไดรั้บ ท ำให้มนัมี

ควำมสำมำรถในกำรตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำและรวดเร็ว กำรใชร้ะบบวิเครำะห์ภำพดว้ย AI ในกำรตรวจจบักำรลม้มีขั้นตอนกำรท ำงำน

ท่ีซบัซอ้นแต่มีประสิทธิภำพ เร่ิมจำกกำรติดตั้งกลอ้งวงจรปิดหรือเซ็นเซอร์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหวในบริเวณท่ีผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มีควำมเส่ียงต่อ

กำรลม้ใชชี้วิตประจ ำวนั เช่น ห้องนัง่เล่น ห้องนอน หรือห้องน ้ำ กลอ้งวงจรปิดจะท ำกำรบนัทึกภำพและส่งภำพเหล่ำนั้นไปยงัระบบ AI เพื่อท ำ

กำรวิเครำะห์ ระบบ AI จะท ำกำรประมวลผลภำพท่ีไดรั้บ โดยกำรวิเครำะห์กำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงของบุคคลในภำพ เพื่อหำสัญญำณท่ีบ่ง

บอกถึงกำรลม้ เช่น กำรลม้ลงอยำ่งรวดเร็วหรือกำรเคลื่อนไหวท่ีผิดปกติ เมื่อระบบ AI ตรวจพบสัญญำณท่ีตรงกบักำรลม้ มนัจะท ำกำรส่งกำร

แจง้เตือนไปยงัผูดู้แลหรือผูท่ี้เก่ียวขอ้งทนัที เพื่อให้สำมำรถด ำเนินกำรช่วยเหลือไดอ้ย่ำงรวดเร็ว 

ระบบ ท ำนำย กำรลม้น้ียงัไม่มีกำรใชใ้นท่ีใดๆในประเทศไทย ระบบท ำนำยกำรลม้ก ำลงัอยูใ่นขั้นตอนกำรพฒันำท่ีโรงพยำบำลชิบะ 

ประเทศญี่ปุ่ น ระบบ AI ยงัสำมำรถปรับแต่งกำรท ำงำนให้เหมำะสมกบัผูใ้ชง้ำนแต่ละรำยได้ เน่ืองจำกผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพแต่ละ

คนอำจมีรูปแบบกำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงท่ีแตกต่ำงกนั กำรท่ี AI สำมำรถเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเองได ้ท ำให้มนัสำมำรถ

ตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำส ำหรับผูใ้ชง้ำนแต่ละรำย กำรน ำ AI มำประยกุตใ์ชใ้นกำรตรวจจบักำรลม้ยงัสำมำรถช่วยลดภำระงำนของผูดู้แล

ไดอี้กดว้ย ผูดู้แลสำมำรถมุ่งเนน้ไปท่ีกำรดูแลและช่วยเหลือผูใ้ชง้ำนในดำ้นอ่ืน ๆ แทนท่ีจะตอ้งคอยเฝ้ำระวงักำรลม้ตลอดเวลำ ระบบ AI จะท ำ

กำรตรวจจบัและแจง้เตือนเมื่อมีกำรลม้เกิดขึ้น ท ำให้ผูดู้แลสำมำรถรับรู้และด ำเนินกำรช่วยเหลือไดท้นัที 

นอกจำกกำรใชก้ลอ้งวงจรปิดและเซ็นเซอร์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหวแลว้ ยงัมีกำรน ำเทคโนโลยีอ่ืน ๆ มำประยกุตใ์ชใ้นกำรตรวจจบั

กำรลม้ดว้ย เช่น กำรใชเ้ทคโนโลยี Internet of Things (IoT) ท่ีสำมำรถเช่ือมต่ออุปกรณ์ต่ำง ๆ เขำ้ดว้ยกนั ท ำให้สำมำรถตรวจจบักำร

ลม้และส่งขอ้มูลไปยงัระบบ AI ไดอ้ยำ่งรวดเร็วและมีประสิทธิภำพมำกขึ้น 

กำรใช ้AI วิเครำะห์ภำพจำกกลอ้งวงจรปิดและเซ็นเซอร์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหวช่วยตรวจจบักำรลม้ของผูสู้งอำยไุดอ้ยำ่งแม่นย  ำ 

รวดเร็ว และมีประสิทธิภำพ ลดควำมเส่ียงกำรบำดเจ็บและช่วยลดภำระงำนของผูดู้แลไดอ้ย่ำงมีนัยส ำคญั เร่ืองน้ีเป็นระบบใหม่ท่ีสำมำรถ

พฒันำขึ้นใหม่ในประเทศไทย โดยเก็บขอ้มูลใหม่ทั้งหมด เขียนโปรแกรม software ขึ้นใหม่ ท ำ R&D ซ่ึงมีศกัยภำพท่ีจะพฒันำต่อยอด 

อนัจะเป็นประโยขน์ในอุตสำหกรรมกำรรักษำพยำบำลไดม้ำกมำยและกวำ้งขวำง อีกทั้งศุนยด์ูแลผูสู้งอำย ุศูนยด์ูแลเด็กเลก็ ฟิตเนส สนำมกีฬำ 

บำ้นท่ีมีผูสู้งอำย ุฯลฯ 
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ท่ีมำและควำมส ำคญั  

ท่ีมำและควำมส ำคญัของกำรตรวจจบักำรลม้ดว้ยระบบ AI ในกำรวิเครำะห์ภำพ 

กำรลม้เป็นปัญหำท่ีมีควำมส ำคญัอยำ่งย่ิงส ำหรับผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพอ่ืน ๆ ซ่ึงสำมำรถน ำไปสู่กำรบำดเจ็บท่ีรุนแรงหรือ
แมก้ระทัง่กำรเสียชีวิตได ้จำกรำยงำนขององคก์ำรอนำมยัโลก (WHO) กำรลม้เป็นสำเหตุหน่ึงท่ีท ำให้ผูสู้งอำยตุอ้งเขำ้รับกำรรักษำใน
โรงพยำบำลมำกท่ีสุด และยงัเป็นสำเหตุหลกัของกำรเสียชีวิตจำกอุบติัเหตุในกลุ่มผูสู้งอำยอีุกดว้ย กำรป้องกนัและตรวจจบักำรลม้จึงเป็นส่ิงท่ีมี
ควำมส ำคญัในกำรช่วยลดควำมเส่ียงและเพ่ิมควำมปลอดภยัให้แก่ผูสู้งอำย ุ[1] 

ในยคุปัจจุบนั เทคโนโลยีปัญญำประดิษฐ์ (AI) ไดเ้ขำ้มำมีบทบำทส ำคญัในกำรช่วยแกไ้ขปัญหำต่ำง ๆ รวมถึงกำรตรวจจบักำรลม้ 
กำรใช ้AI ในกำรวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้เป็นวิธีกำรท่ีมีประสิทธิภำพและสำมำรถน ำไปใชไ้ดใ้นหลำกหลำยสถำนกำรณ์ AI มี
ควำมสำมำรถในกำรเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเองจำกขอ้มูลท่ีไดรั้บ ท ำให้สำมำรถตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำและมี
ประสิทธิภำพมำกขึ้น 

กำรตรวจจบักำรลม้ดว้ย AI ในกำรวิเครำะห์ภำพ 

กำรใช ้AI ในกำรวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้มีขอ้ดีหลำยประกำร หน่ึงในนั้นคือควำมสำมำรถในกำรตรวจจบักำรลม้ไดแ้บบ
เรียลไทม ์ผำ่นกำรใชก้ลอ้งวงจรปิดหรืออุปกรณ์บนัทึกภำพอ่ืน ๆ กลอ้งเหล่ำน้ีสำมำรถติดตั้งในบริเวณท่ีผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มีควำมเส่ียงใช้
ชีวิตประจ ำวนั เช่น ห้องนัง่เล่น ห้องนอน หรือห้องน ้ำ เมื่อมีกำรเคลื่อนไหวท่ีบ่งบอกถึงกำรลม้ กลอ้งจะบนัทึกภำพและส่งไปยงัระบบ AI เพื่อ
ท ำกำรวิเครำะห์ 

ระบบ AI จะท ำกำรวิเครำะห์ภำพท่ีไดรั้บ โดยใชเ้ทคนิคกำรประมวลผลภำพและกำรเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) เพื่อตรวจจบักำร
ลม้ เทคนิคเหล่ำน้ีช่วยให้ AI สำมำรถระบุลกัษณะกำรลม้ของร่ำงกำยไดอ้ย่ำงแม่นย  ำ เช่น กำรลม้ลงอยำ่งรวดเร็วหรือกำรเคลื่อนไหวท่ีผิดปกติ 
เมื่อระบบตรวจจบัพบว่ำมีกำรลม้เกิดขึ้น ระบบจะส่งกำรแจง้เตือนไปยงัผูดู้แลหรือผูเ้ก่ียวขอ้งทนัที เพ่ือให้สำมำรถด ำเนินกำรช่วยเหลือได้
ทนัท่วงที 

ควำมส ำคญัของกำรตรวจจบักำรลม้ดว้ย AI 

กำรน ำ AI มำวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้ยงัสำมำรถปรับแต่งให้เหมำะสมกบัผูใ้ชง้ำนแต่ละรำยได ้เน่ืองจำกผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มี
ปัญหำทำงสุขภำพแต่ละคนอำจมีรูปแบบกำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงท่ีแตกต่ำงกนั กำรท่ี AI สำมำรถเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเองได ้
ท ำให้ระบบสำมำรถตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำส ำหรับผูใ้ชง้ำนแต่ละรำย [2] 

กำรวิเครำะห์ภำพดว้ย AI เพื่อตรวจจบักำรลม้ยงัช่วยลดภำระงำนของผูดู้แล ผูดู้แลสำมำรถมุ่งเนน้ไปท่ีกำรดูแลและช่วยเหลือผูใ้ชง้ำน
ในดำ้นอ่ืน ๆ แทนท่ีจะตอ้งคอยเฝ้ำระวงักำรลม้ตลอดเวลำ ระบบ AI จะท ำกำรตรวจจบัและแจง้เตือนเมื่อมีกำรลม้เกิดขึ้น ท ำให้ผูดู้แลสำมำรถ
รับรู้และด ำเนินกำรช่วยเหลือไดท้นัที 

นอกจำกน้ี กำรใช ้AI ในกำรวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้ยงัมีควำมส ำคญัในแง่ของกำรวิจยัและพฒันำ ระบบ AI สำมำรถเก็บ
ขอ้มูลกำรลม้และกำรเคลื่อนไหวของผูใ้ชง้ำน เพ่ือน ำขอ้มูลเหล่ำน้ีไปวิเครำะห์และปรับปรุงระบบให้มีประสิทธิภำพมำกขึ้น ขอ้มูลเหล่ำน้ียงั
สำมำรถน ำไปใชใ้นกำรวิจยัเพ่ือหำสำเหตุและปัจจยัท่ีท ำให้เกิดกำรลม้ รวมถงึกำรพฒันำวิธีกำรป้องกนัและลดควำมเส่ียงของกำรลม้ในอนำคต 
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กำรน ำ AI มำวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้ยงัสำมำรถน ำไปประยกุตใ์ชใ้นสถำนท่ีต่ำง ๆ ไดห้ลำกหลำย ไม่ว่ำจะเป็นในบำ้นพกัผูสู้งอำย ุ
โรงพยำบำล หรือแมแ้ต่ในบำ้นเรือนทัว่ไป ท ำให้ผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีควำมเส่ียงต่อกำรลม้สำมำรถใชชี้วิตไดอ้ย่ำงปลอดภยัและมีคุณภำพชีวิตท่ีดี
ขึ้น 

ตวัอยำ่งกำรใช ้AI ในกำรตรวจจบักำรลม้ 

กำรใชก้ลอ้งวงจรปิดในกำรตรวจจบักำรลม้เป็นตวัอยำ่งหน่ึงของกำรน ำ AI มำประยกุตใ์ช ้กลอ้งวงจรปิดสำมำรถติดตั้งในบริเวณท่ี
ผูใ้ชง้ำนใชชี้วิตประจ ำวนั เช่น ห้องนัง่เล่น ห้องนอน หรือห้องน ้ำ กลอ้งวงจรปิดจะท ำกำรบนัทึกภำพและส่งภำพไปยงัระบบ AI เพื่อท ำกำร
วิเครำะห์ ระบบ AI จะท ำกำรตรวจสอบภำพเพ่ือหำสัญญำณท่ีบ่งบอกถึงกำรลม้ เช่น กำรลม้ลงของร่ำงกำยหรือกำรเคลื่อนไหวท่ีผิดปกติ เมื่อพบ
สัญญำณท่ีตรงกบักำรลม้ ระบบจะส่งกำรแจง้เตือนไปยงัผูดู้แลทนัที 

อีกตวัอย่ำงหน่ึงคือกำรใชเ้ซ็นเซอร์แบบสวมใส่ เซ็นเซอร์เหล่ำน้ีสำมำรถติดตั้งบนขอ้มือ หรือบริเวณอ่ืน ๆ ของร่ำงกำยผูใ้ชง้ำน 
เซ็นเซอร์จะท ำกำรตรวจจบักำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงของผูใ้ชง้ำนตลอดเวลำ เมื่อมีกำรเคลื่อนไหวท่ีบ่งบอกถึงกำรลม้ เช่น กำรลม้ลงอยำ่ง
รวดเร็ว เซ็นเซอร์จะส่งขอ้มูลไปยงัระบบ AI เพื่อท ำกำรวิเครำะห์ และเมื่อระบบ AI ยืนยนัว่ำมีกำรลม้เกิดขึ้น มนัจะท ำกำรส่งกำรแจง้เตือนไปยงั
ผูดู้แลทนัที 

กำรพฒันำและอนำคตของกำรตรวจจบักำรลม้ดว้ย AI 

กำรพฒันำเทคโนโลยี AI ส ำหรับกำรวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้ยงัเปิดโอกำสให้เกิดนวตักรรมใหม่ ๆ ท่ีสำมำรถช่วยเพ่ิมควำม
ปลอดภยัและคุณภำพชีวิตให้แก่ผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีควำมเส่ียงต่อกำรลม้ไดอ้ย่ำงมำกมำย กำรพฒันำและปรับปรุงเทคโนโลยี AI อยำ่งต่อเน่ืองจะ
ช่วยให้ระบบกำรตรวจจบักำรลม้มีควำมแม่นย  ำและมีประสิทธิภำพมำกย่ิงขึ้นในอนำคต [3] 

กำรวิจยัและพฒันำเทคโนโลยี AI ส ำหรับกำรตรวจจบักำรลม้ยงัมีควำมส ำคญัในกำรสร้ำงควำมเขำ้ใจเก่ียวกบัพฤติกรรมกำรลม้และ
ปัจจยัท่ีท ำให้เกิดกำรลม้ ขอ้มูลท่ีไดรั้บจำกระบบ AI สำมำรถน ำไปใชใ้นกำรวิจยัเพ่ือหำวิธีกำรป้องกนักำรลม้ และพฒันำมำตรกำรท่ีมี
ประสิทธิภำพในกำรลดควำมเส่ียงของกำรลม้ไดอ้ยำ่งมำก 

กำรใช ้AI ในกำรวิเครำะห์ภำพเพ่ือตรวจจบักำรลม้ยงัสำมำรถช่วยสร้ำงควำมมัน่ใจให้แก่ผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีควำมเส่ียงต่อกำรลม้ได ้
ท ำให้พวกเขำสำมำรถใชชี้วิตไดอ้ย่ำงอิสระและมัน่ใจมำกขึ้น ผูสู้งอำยสุำมำรถด ำเนินกิจกรรมประจ ำวนัไดโ้ดยไม่ตอ้งกงัวลเร่ืองกำรลม้ และ
สำมำรถรับควำมช่วยเหลือไดท้นัทีเมื่อเกิดกำรลม้ [4] 
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วตัถุประสงค ์(Objectives) 
1.  เพื่อเป็นตน้แบบแห่งแรกในกำรน ำระบบปัญญำประดิษฐ์ (AI) โดยกำรตรวจจบักำรลม้ท่ีแม่นย  ำและรวดเร็วมำใชใ้นกำรดูแลสุขภำพและควำมปลอดภยั

ของผูสู้งอำยแุละผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพเพื่อป้องกนัและลดควำมเส่ียงจำกกำรลม้ 

2. เพื่อลดภำระงำนของผูดู้แล กำรท่ีระบบ AI ท ำกำรตรวจจบัและแจง้เตือนเมื่อมีกำรลม้เกิดขึ้น ท ำให้ผูดู้แลสำมำรถรับรู้และด ำเนินกำรช่วยเหลือไดท้นัที

ผูดู้แลสำมำรถมุ่งเนน้ไปท่ีกำรดูแลและช่วยเหลือผูใ้ชง้ำนในดำ้นอื่น ๆ แทนท่ีจะตอ้งคอยเฝ้ำระวงักำรลม้ตลอดเวลำ  

3. เพื่อพฒันำ AI ให้สำมำรถเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเอง สำมำรถตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำส ำหรับผูใ้ชง้ำนแต่ละรำย 

4. เพื่อพฒันำ AI ให้สำมำรถน ำไปประยกุตใ์ชใ้นสถำนท่ีต่ำง ๆ ไดห้ลำกหลำย ไม่ว่ำจะเป็นในบำ้นพกัผูสู้งอำย ุโรงพยำบำล หรือแมแ้ต่ในบำ้นเรือนทัว่ไป 

5. เพื่อน ำขอ้มูลไปใชใ้นกำรวิจยัเพื่อหำสำเหตุและปัจจยัท่ีท ำให้เกิดกำรลม้ รวมถึงกำรพฒันำวิธีกำรป้องกนัและลดควำมเส่ียงของกำรลม้ในอนำคต 
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แนวคิดและวิธีกำรด ำเนินกำร 

กำรตรวจจบักำรลม้ของมนุษยเ์ป็นหน่ึงในเทคโนโลยีท่ีมีควำมส ำคญัในหลำยดำ้น โดยเฉพำะอยำ่งย่ิงในดำ้นกำรแพทย ์กำรดูแล
สุขภำพ และกำรดูแลผูสู้งอำย ุเน่ืองจำกกำรลม้สำมำรถก่อให้เกิดอำกำรบำดเจ็บท่ีรุนแรงหรือแมก้ระทัง่กำรเสียชีวิต ดงันั้น กำรตรวจจบักำรลม้
อยำ่งรวดเร็วและแม่นย  ำสำมำรถช่วยลดควำมเส่ียงและเพ่ิมควำมปลอดภยัให้กบัผูท่ี้ตอ้งกำรกำรดูแลเป็นพิเศษได ้กำรใชก้ำรประมวลผลภำพดว้ย
ปัญญำประดิษฐ์ (AI) เป็นวิธีหน่ึงท่ีมีประสิทธิภำพในกำรตรวจจบักำรลม้ของมนุษย ์เน่ืองจำกสำมำรถวิเครำะห์ภำพจำกกลอ้งวงจรปิดหรือกลอ้ง
ท่ีติดตั้งในพ้ืนท่ีต่ำงๆ ไดแ้บบเรียลไทม ์ 

 

วิธีกำรน้ีสำมำรถแบ่งออกเป็นขั้นตอนหลกัๆ ดงัน้ี: 

1. กำรเก็บขอ้มูลภำพ :ขั้นตอนแรกคือกำรเก็บรวบรวมขอ้มูลภำพจำกกลอ้งท่ีติดตั้งในสถำนท่ีท่ีตอ้งกำรตรวจจบักำรลม้ โดยกลอ้ง
เหล่ำน้ีสำมำรถเป็นกลอ้งวงจรปิด (CCTV) หรือกลอ้งท่ีติดตั้งเฉพำะจุดเพ่ือตรวจสอบกำรลม้โดยเฉพำะ 

2. กำรประมวลผลภำพเบ้ืองตน้ :หลงัจำกไดภ้ำพมำแลว้ ระบบจะท ำกำรประมวลผลภำพเบ้ืองตน้ เช่น กำรปรับควำมสว่ำง กำรตดัส่วน
ของภำพท่ีไม่ตอ้งกำร และกำรลดสัญญำณรบกวน เพื่อให้ไดภ้ำพท่ีมีคุณภำพดีท่ีสุดส ำหรับกำรวิเครำะห์ 

3. กำรตรวจจบัวตัถุและกำรติดตำมกำรเคลื่อนไหว :ระบบจะใชเ้ทคนิคกำรเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) หรือกำรเรียนรู้เชิงลึก 
(Deep Learning) ในกำรตรวจจบัวตัถุท่ีเป็นมนุษยใ์นภำพ จำกนั้นจะติดตำมกำรเคลื่อนไหวของวตัถุเหล่ำนั้นเพ่ือตรวจสอบว่ำมีกำร
ลม้เกิดขึ้นหรือไม่ 

4. กำรวิเครำะห์ลกัษณะกำรเคลื่อนไหว :ระบบจะท ำกำรวิเครำะห์ลกัษณะกำรเคลือ่นไหวของมนุษย ์เช่น กำรยืดตวั กำรนอน กำรลม้ 
และท่ำทำงต่ำงๆ เพื่อแยกแยะกำรลม้ออกจำกกำรเคลื่อนไหวอ่ืนๆ ท่ีไม่ไดเ้ป็นกำรลม้ เทคนิคกำรวิเครำะห์น้ีมกัใชเ้ครือข่ำยประสำท
เทียม (Neural Networks) ท่ีไดรั้บกำรฝึกฝนให้รู้จ ำกำรลม้จำกชุดขอ้มูลท่ีมีกำรลม้เป็นตวัอยำ่ง [5] 

5. กำรแจง้เตือน :หำกระบบตรวจพบกำรลม้ ระบบจะส่งกำรแจง้เตือนไปยงัผูท่ี้เก่ียวขอ้ง เช่น เจำ้หนำ้ท่ีดูแล ผูป้กครอง หรือทีมแพทย ์
ผำ่นทำงแอปพลิเคชนัหรืออุปกรณ์ท่ีเช่ือมต่อกบัระบบ 

กำรพฒันำและปรับปรุงระบบกำรตรวจจบักำรลม้ดว้ย AI ยงัตอ้งกำรกำรวิจยัและกำรทดลองเพ่ิมเติมเพ่ือให้มีควำมแม่นย  ำสูงสุด กำรใช้
ขอ้มูลท่ีมีคุณภำพและมีควำมหลำกหลำยเป็นปัจจยัส ำคญัในกำรฝึกฝนระบบให้สำมำรถตรวจจบักำรลม้ในสภำวะและสถำนกำรณ์ต่ำงๆ ไดอ้ยำ่ง
ถูกตอ้ง นอกจำกน้ี ควำมเป็นส่วนตวัของผูใ้ชง้ำนก็เป็นประเด็นส ำคญัท่ีตอ้งค ำนึงถึง กำรใชก้ลอ้งวงจรปิดหรือกลอ้งตรวจจบัในสถำนท่ีส่วนตวั
จ ำเป็นตอ้งมีกำรจดักำรขอ้มูลท่ีดีและรักษำควำมเป็นส่วนตวัของผูใ้ชง้ำนเพ่ือให้เกิดควำมไวว้ำงใจและกำรยอมรับในเทคโนโลยีน้ี กำรตรวจจบั
กำรลม้ของมนุษยด์ว้ยกำรประมวลผลภำพและ AI เป็นเทคโนโลยีท่ีมีศกัยภำพสูงในกำรเพ่ิมควำมปลอดภยัและคุณภำพชีวิตของผูสู้งอำยแุละผูท่ี้
ตอ้งกำรกำรดูแลเป็นพิเศษอยำ่งมีประสิทธิภำพ 
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กำรตรวจจบักำรลม้ของมนุษยโ์ดยใชปั้ญญำประดิษฐ์ (AI) สำมำรถแบ่งออกเป็นสำมโมเดลหลกัไดแ้ก่ โมเดลกำรประเมินท่ำทำง 
(Pose Estimation Model), โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ (Fall Detection Model), และโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ (Fall Prediction Model) แต่ละ
โมเดลมีบทบำทและกำรท ำงำนท่ีเฉพำะเจำะจง ดงัน้ี : 

 

1. โมเดลกำรประเมินท่ำทำง (Pose Estimation Model) 

โมเดลกำรประเมินท่ำทำงท ำหนำ้ท่ีในกำรตรวจจบัและประเมินต ำแหน่งต่ำงๆ ของร่ำงกำยมนุษยจ์ำกภำพถ่ำยหรือวิดีโอ ซ่ึง
เทคโนโลยีท่ีนิยมใชใ้นกำรพฒันำโมเดลน้ีคือกำรเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) โดยเฉพำะอย่ำงย่ิงเทคนิคท่ีใชเ้ครือขำ่ยประสำทเทียมแบบ 
Convolutional Neural Networks (CNNs) เพื่อระบุจุดส ำคญัของร่ำงกำย เช่น ศีรษะ แขน ขำ และล ำตวั จำกนั้นจะท ำกำรเช่ือมต่อจุดเหล่ำน้ีเพ่ือ
สร้ำงโครงร่ำง (Skeleton) ของร่ำงกำยมนุษย ์[6] 
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กำรท ำงำนของโมเดลกำรประเมินท่ำทำง 

โมเดลกำรประเมินท่ำทำงท ำหนำ้ท่ีในกำรตรวจจบัและระบุต ำแหน่งต่ำงๆ ของร่ำงกำยมนุษย ์เช่น ศีรษะ ไหล่ ขอ้ศอก ขอ้มือ สะโพก เข่ำ 
และขอ้เทำ้ จำกภำพท่ีไดรั้บจำกกลอ้งหลำยตวั [7] วิธีกำรท ำงำนของโมเดลสำมำรถแบ่งออกไดเ้ป็นขั้นตอนหลกัๆ ดงัน้ี : 

1. การเก็บข้อมูลภาพจากกล้องหลายตัว: 
o กลอ้งหลำยตวัถูกติดตั้งในมุมต่ำงๆ ของพ้ืนท่ีเพ่ือตรวจจบัท่ำทำงของมนุษยจ์ำกหลำยมุมมอง กำรใชก้ลอ้งหลำยตวัช่วยลด

ปัญหำกำรบงัของวตัถุอ่ืนๆ และให้ภำพท่ีครอบคลุมทุกมิติของกำรเคลื่อนไหว [4] 
2. การประมวลผลภาพเบ้ืองต้น: 

o ขอ้มูลภำพจำกกลอ้งแต่ละตวัจะถูกประมวลผลเบ้ืองตน้ เช่น กำรปรับควำมสว่ำงและคอนทรำสต ์กำรลดสัญญำณรบกวน 
และกำรแยกภำพพ้ืนหลงัออกจำกภำพของมนุษย ์เพ่ือให้ไดภ้ำพท่ีชดัเจนและเหมำะสมส ำหรับกำรวิเครำะห์ [8] 

 

3. การใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก: 
o โมเดลกำรประเมินท่ำทำงมกัใชเ้ครือข่ำยประสำทเทียมแบบ Convolutional Neural Networks (CNNs) ในกำรวิเครำะห์

ภำพแต่ละเฟรมเพ่ือระบุต ำแหน่งของจุดส ำคญัของร่ำงกำย จำกนั้นจึงเช่ือมต่อจุดเหล่ำน้ีเพ่ือสร้ำงโครงร่ำง (Skeleton) ของ
มนุษยใ์นภำพ [9] 
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4. การรวมข้อมูลจากกล้องหลายตัว: 
o ขอ้มูลท่ำทำงท่ีไดจ้ำกแต่ละกลอ้งจะถูกน ำมำรวมกนัเพื่อสร้ำงโครงร่ำงสำมมิติของมนุษย ์ซ่ึงช่วยให้สำมำรถตรวจจบัและ

ประเมินท่ำทำงไดแ้ม่นย  ำย่ิงขึ้น กำรรวมขอ้มูลน้ีอำจใชเ้ทคนิคกำรจบัคู่ (Matching) และกำรปรับเทียบ (Calibration) 
เพื่อให้ไดผ้ลลพัธ์ท่ีสมบูรณ์และสอดคลอ้งกนัจำกทุกมุมมอง [10] 

5. การวิเคราะห์และการใช้งาน: 
o หลงัจำกไดโ้ครงร่ำงสำมมิติของท่ำทำงมนุษยแ์ลว้ ขอ้มูลน้ีสำมำรถน ำไปวิเครำะห์เพ่ิมเติมเพ่ือประยกุตใ์ชใ้นดำ้นต่ำงๆ 

เช่น กำรตรวจจบักำรลม้ กำรติดตำมกำรเคลื่อนไหวในกำรออกก ำลงักำย หรือกำรควบคุมกำรโตต้อบกบัระบบ
คอมพิวเตอร์ [11] 

กำรประยกุตใ์ชใ้นสภำพแวดลอ้มต่ำงๆ 

• การดูแลสุขภาพและผู้สูงอายุ: ระบบสำมำรถตรวจจบักำรลม้ของผูสู้งอำยหุรือผูป่้วยและแจง้เตือนไปยงัผูดู้แลหรือทีมแพทยไ์ดอ้ยำ่ง
รวดเร็ว 

• การออกก าลังกาย: ระบบสำมำรถตรวจสอบและใหค้ ำแนะน ำเก่ียวกบัท่ำทำงในกำรออกก ำลงักำยเพ่ือป้องกนักำรบำดเจ็บและเพ่ิม
ประสิทธิภำพ 

• ความปลอดภัย: ระบบสำมำรถใชใ้นกำรเฝ้ำระวงัควำมปลอดภยัในพ้ืนท่ีสำธำรณะ เช่น สถำนีรถไฟ ห้ำงสรรพสินคำ้ โดยตรวจจบั
พฤติกรรมท่ีไม่ปกติหรืออนัตรำย 

• การโต้ตอบกับระบบคอมพิวเตอร์: ระบบสำมำรถใชใ้นกำรพฒันำอินเทอร์เฟซท่ีใชท้่ำทำงในกำรควบคุมกำรท ำงำนของคอมพิวเตอร์
หรืออุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์อ่ืนๆ 

                     



8 
 

โมเดลกำรประเมินท่ำทำงสำมำรถช่วยให้ระบบเขำ้ใจถึงท่ำทำงและกำรเคลื่อนไหวของมนุษยใ์นสถำนกำรณ์ต่ำงๆ ซ่ึงเป็นพ้ืนฐำนส ำคญัในกำร
ตรวจจบักำรลม้ [12] 

2. โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ (Fall Detection Model) 

โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ท ำหนำ้ท่ีในกำรวิเครำะห์ท่ำทำงและกำรเคลื่อนไหวท่ีไดรั้บจำกโมเดลกำรประเมินท่ำทำงเพื่อระบุว่ำมีกำร
ลม้เกิดขึ้นหรือไม ่โมเดลน้ีมกัใชเ้ทคนิคกำรเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) และกำรเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) เพื่อท ำกำรวิเครำะห์
รูปแบบของกำรเคลื่อนไหว เช่น กำรเปลี่ยนแปลงท่ำทำงอยำ่งรวดเร็ว กำรเคลื่อนไหวท่ีไม่ปกติ หรือกำรลม้ลงบนพ้ืน [13] 

กำรใชโ้มเดลกำรตรวจจบักำรลม้เพ่ือตรวจจบักำรลม้ของมนุษยจ์ำกท่ำทำงเป็นหน่ึงในเทคโนโลยีท่ีมีประโยชน์อยำ่งย่ิงในกำรดูแล
สุขภำพและควำมปลอดภยั โดยเฉพำะส ำหรับผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มีควำมเส่ียงสูงท่ีจะลม้ กำรตรวจจบักำรลม้ท่ีแม่นย  ำและรวดเร็วสำมำรถช่วยลด
ควำมเส่ียงและผลกระทบจำกกำรลม้ไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพ 
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กำรท ำงำนของโมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ 

โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ท ำงำนโดยกำรวิเครำะห์ท่ำทำงและกำรเคลื่อนไหวของมนุษยท่ี์ไดจ้ำกโมเดลกำรประเมินท่ำทำง (Pose 
Estimation Model) ซ่ึงท ำหน้ำท่ีตรวจจบัจุดส ำคญัของร่ำงกำยและสร้ำงโครงร่ำง (Skeleton) ของมนุษยจ์ำกภำพถ่ำยหรือวิดีโอ ขั้นตอนกำร
ท ำงำนของโมเดลกำรตรวจจบักำรลม้สำมำรถแบ่งออกเป็นขั้นตอนหลกัๆ ดงัน้ี: [14] 

1. การเก็บข้อมูลท่าทาง: 
o โมเดลกำรประเมินท่ำทำงจะตรวจจบัและสร้ำงโครงร่ำงของมนุษยจ์ำกภำพท่ีไดจ้ำกกลอ้ง โดยระบุต ำแหน่งของจุดส ำคญั

ต่ำงๆ ของร่ำงกำย เช่น ศีรษะ ไหล ่ขอ้ศอก ขอ้มือ สะโพก เข่ำ และขอ้เทำ้ 
2. การวิเคราะห์การเคล่ือนไหว: 

o โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้จะวิเครำะห์กำรเคลื่อนไหวของจุดส ำคญัเหล่ำน้ีเพ่ือหำลกัษณะกำรเคลื่อนไหวท่ีบ่งบอกถึงกำร
ลม้ เช่น กำรเปลี่ยนแปลงท่ำทำงอยำ่งรวดเร็ว กำรเคลื่อนไหวในแนวด่ิงท่ีผิดปกติ กำรกระแทกพ้ืน และกำรสูญเสียควำม
สมดุล [15] 

3. การใช้เทคนิคการเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) และการเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning): 
o โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้มกัใชเ้ครือขำ่ยประสำทเทียมแบบ Convolutional Neural Networks (CNNs) และ Recurrent 

Neural Networks (RNNs) ในกำรวิเครำะห์ขอ้มูลกำรเคลื่อนไหวแบบต่อเน่ือง เพ่ือระบุว่ำกำรเคลื่อนไหวนั้นเป็นกำรลม้
หรือไม่ โมเดลเหล่ำน้ีไดรั้บกำรฝึกฝนดว้ยขอ้มูลตวัอยำ่งท่ีมีทั้งกำรลม้และกำรเคลื่อนไหวอ่ืนๆ ท่ีไม่ใช่กำรลม้ เพ่ือให้
สำมำรถแยกแยะไดอ้ย่ำงแม่นย  ำ 
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4. การตรวจจับการล้มในแบบเรียลไทม์: 
o ระบบจะท ำงำนแบบเรียลไทม ์โดยวิเครำะห์ขอ้มูลท่ำทำงและกำรเคลื่อนไหวท่ีไดรั้บจำกกลอ้งทนัทีท่ีเกิดขึ้น หำกตรวจ

พบว่ำมีกำรลม้ ระบบจะท ำกำรแจง้เตือนทนัทีไปยงัผูดู้แลหรือบุคคลท่ีเก่ียวขอ้งเพื่อให้สำมำรถให้ควำมช่วยเหลือไดอ้ยำ่ง
ทนัท่วงที 

 

 

กำรประยกุตใ์ชใ้นสภำพแวดลอ้มต่ำงๆ 

• การดูแลผู้สูงอายุ: กำรตรวจจบักำรลม้มีควำมส ำคญัอยำ่งย่ิงในกำรดูแลผูสู้งอำย ุเน่ืองจำกกำรลม้เป็นสำเหตุหลกัของกำรบำดเจ็บใน
ผูสู้งอำย ุกำรตรวจจบักำรลม้ท่ีรวดเร็วสำมำรถลดควำมรุนแรงของกำรบำดเจ็บและช่วยให้ผูด้แูลสำมำรถให้ควำมช่วยเหลือไดท้นัที 

• การดูแลผู้ป่วย: ในโรงพยำบำลหรือสถำนพยำบำล ระบบตรวจจบักำรลม้สำมำรถใชใ้นกำรตรวจสอบและดูแลผูป่้วยท่ีมีควำมเส่ียงสูง
ท่ีจะลม้ เช่น ผูป่้วยท่ีมีภำวะสมองเส่ือม หรือผูป่้วยท่ีก ำลงัฟ้ืนฟูจำกกำรผำ่ตดั 

• การเฝ้าระวังความปลอดภัยในสถานที่สาธารณะ: ในสถำนท่ีสำธำรณะ เช่น หำ้งสรรพสินคำ้ สถำนีรถไฟ หรือสนำมบิน กำรตรวจจบั
กำรลม้สำมำรถช่วยเพ่ิมควำมปลอดภยัให้กบัผูค้น โดยกำรแจง้เตือนเมื่อมีผูล้ม้ในพ้ืนท่ีและจดักำรให้ควำมช่วยเหลือไดท้นัท่วงที 

กำรตรวจจบักำรลม้ในขั้นตอนน้ีสำมำรถท ำไดแ้บบเรียลไทม ์โดยใชข้อ้มูลจำกกลอ้งวงจรปิดหรืออุปกรณ์ท่ีติดตั้งไวใ้นสถำนท่ีต่ำงๆ เมื่อ
ระบบตรวจจบักำรลม้ได ้ระบบจะท ำกำรแจง้เตือนไปยงัผูท่ี้เก่ียวขอ้งทนัทีเพื่อให้สำมำรถให้ควำมช่วยเหลือไดอ้ยำ่งทนัท่วงที 

3. โมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ (Fall Prediction Model) 

กำรใชโ้มเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ (Fall Prediction Model) โดยใช ้GRU (Gated Recurrent Unit) เพื่อตรวจจบักำรลม้ของมนุษยจ์ำก
ขอ้มูลเชิงเวลำ (Time Series Data) ท่ีไดจ้ำกโมเดลตรวจจบักำรลม้ (Fall Detector Model) เป็นวิธีกำรท่ีมีประสิทธิภำพในกำรท ำนำยควำมเส่ียง



11 
 

ของกำรลม้ล่วงหนำ้ GRU เป็นหน่ึงในประเภทของ Recurrent Neural Networks (RNNs) ท่ีมกีำรปรับปรุงให้สำมำรถจดักำรกบัปัญหำของกำร
เรียนรู้ขอ้มูลท่ีมีล  ำดบัยำวๆ ไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพมำกขึ้น 

 

 

กำรท ำงำนของโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้โดยใช ้GRU 

โมเดล GRU เป็นเครือข่ำยประสำทเทียมท่ีออกแบบมำเพื่อจดักำรกบัขอ้มูลเชิงเวลำ โดยใชห้น่วยควำมจ ำท่ีสำมำรถเกบ็ขอ้มูลในระยะยำว
ไดดี้ กำรท ำงำนของโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้โดยใช ้GRU สำมำรถแบ่งออกไดเ้ป็นขั้นตอนหลกัๆ ดงัน้ี: 

1. การเก็บข้อมูลเชิงเวลาจากโมเดลตรวจจับการล้ม: 
o ขอ้มูลกำรเคลื่อนไหวของมนุษยจ์ะถูกบนัทึกอยำ่งต่อเน่ืองจำกเซนเซอร์หรือกลอ้งท่ีติดตั้งไว ้ขอ้มูลเหล่ำน้ีรวมถึงกำร

เปลี่ยนแปลงของต ำแหน่งและท่ำทำงของจุดส ำคญัต่ำงๆ ของร่ำงกำย เช่น ศีรษะ ไหล่ ขอ้ศอก ขอ้มือ สะโพก เข่ำ และขอ้
เทำ้ 

2. การเตรียมข้อมูลและการประมวลผลเบ้ืองต้น: 
o ขอ้มูลเชิงเวลำท่ีไดรั้บจะถูกประมวลผลเบ้ืองตน้ เช่น กำรกรองสัญญำณรบกวน กำรปรับควำมละเอียดของขอ้มูล และกำร

จดัเตรียมขอ้มูลให้อยูใ่นรูปแบบท่ีเหมำะสมส ำหรับกำรวิเครำะห์ 
3. การสร้างและฝึกฝนโมเดล GRU: 

o โมเดล GRU จะถกูสร้ำงขึ้นและฝึกฝนดว้ยขอ้มูลกำรเคลื่อนไหวเชิงเวลำท่ีมีกำรลม้และไม่มีกำรลม้ เพ่ือให้สำมำรถเรียนรู้
รูปแบบและแนวโนม้ของกำรเคลื่อนไหวท่ีสัมพนัธ์กบักำรลม้ได ้หน่วยควำมจ ำของ GRU จะช่วยให้โมเดลสำมำรถจ ำ
ขอ้มูลในระยะยำวไดดี้และปรับตวักบัขอ้มูลใหม่ไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพ 
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4. การพยากรณ์การล้ม: 
o เมื่อโมเดล GRU ไดรั้บขอ้มูลกำรเคลื่อนไหวเชิงเวลำใหม่ โมเดลจะท ำกำรวิเครำะห์และท ำนำยควำมเส่ียงของกำรลม้ใน

อนำคต หำกตรวจพบว่ำมีควำมเส่ียงสูง โมเดลจะส่งกำรแจง้เตือนเพื่อให้ผูดู้แลหรือบุคคลท่ีเก่ียวขอ้งสำมำรถให้ควำม
ช่วยเหลือหรือท ำกำรป้องกนัไดท้นัท่วงที 

GRU (Gated Recurrent Unit) เป็นหน่ึงในโครงสร้ำงของ Recurrent Neural Network (RNN) ท่ีถูกพฒันำขึ้นมำเพ่ือแกไ้ขปัญหำของ 
RNN แบบดั้งเดิมในกำรจดักำรกบัขอ้มูลท่ีมีล  ำดบัยำวๆ เช่น ปัญหำ vanishing gradient และ exploding gradient ในกระบวนกำรฝึกฝนโมเดล 
ปัญหำเหล่ำน้ีท ำให้ RNN ไม่สำมำรถเรียนรู้และจดจ ำขอ้มูลในระยะยำวไดดี้เท่ำท่ีควร GRU ถกูเสนอคร้ังแรกโดย Kyunghyun Cho และคณะใน
ปี 2014 และไดรั้บควำมนิยมอย่ำงมำกในหลำยๆ งำนวิจยั เน่ืองจำกมีควำมสำมำรถในกำรจดักำรกบัขอ้มูลเชิงเวลำ (Time Series Data) ไดอ้ย่ำงมี
ประสิทธิภำพ 

 

โครงสร้ำงของ GRU 

GRU ประกอบดว้ยหน่วยควำมจ ำ (Memory Unit) และกลไกกำรควบคุม (Gating Mechanism) ซ่ึงมีสองส่วนหลกัคือ: 

1. Reset Gate (ประตูรีเซ็ต) 
o ประตูน้ีท ำหนำ้ท่ีควบคุมว่ำขอ้มูลในหน่วยควำมจ ำก่อนหน้ำจะถูกลืมหรือไม่ ถำ้ค่ำของ reset gate เป็นศูนย ์ขอ้มูลใน

หน่วยควำมจ ำก่อนหนำ้จะถูกลืมทั้งหมด ในทำงกลบักนั ถำ้ค่ำของ reset gate เป็นหน่ึง ขอ้มูลในหน่วยควำมจ ำก่อนหนำ้
จะถูกเก็บไวท้ั้งหมด 

o rₜ = σ (Wᵣ ⋅ [h_{t-1}, xₜ]) 
2. Update Gate (ประตูอัปเดต) 
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o ประตูน้ีท ำหนำ้ท่ีควบคุมว่ำหน่วยควำมจ ำปัจจุบนัจะถูกปรับปรุงขอ้มูลจำกหน่วยควำมจ ำก่อนหน้ำและขอ้มูลใหม่ท่ีเขำ้มำ
มำกนอ้ยแค่ไหน ถำ้ค่ำของ update gate เป็นศูนย ์หน่วยควำมจ ำปัจจุบนัจะถูกอปัเดตดว้ยขอ้มูลใหม่ทั้งหมด ในทำง
กลบักนั ถำ้ค่ำของ update gate เป็นหน่ึง หน่วยควำมจ ำปัจจุบนัจะถูกเก็บไวเ้หมือนเดิม 

o zₜ = σ (Wₕ ⋅ [h_{t-1}, xₜ]) 

กำรท ำงำนของ GRU 

 

ในแต่ละขั้นตอนเวลำ (Time Step) ของขอ้มูลเชิงเวลำ GRU จะค ำนวณตำมขั้นตอนดงัน้ี : 

1. การค านวณค่า reset gate: 
o ค่ำ reset gate ถูกค ำนวณจำกขอ้มูลอินพุตปัจจุบนั xₜ และขอ้มูลหน่วยควำมจ ำก่อนหนำ้ โดยใช ้sigmoid function เพื่อให้

ค่ำอยูร่ะหว่ำง 0 ถึง 1 
o rₜ = σ (Wᵣ ⋅ [h_{t-1}, xₜ]) 

2. การค านวณค่าของหน่วยความจ าช่ัวคราว: 
o หน่วยควำมจ ำชัว่ครำว ถูกค ำนวณโดยใชข้อ้มูลอินพุตปัจจุบนั xₜ และขอ้มูลหน่วยควำมจ ำก่อนหน้ำ ท่ีผำ่นกำรค ำนวณ

ดว้ยค่ำ reset gate rₜ 
3. การค านวณค่า update gate: 

o ค่ำ update gate ถูกค ำนวณจำกขอ้มูลอินพุตปัจจุบนั และขอ้มูลหน่วยควำมจ ำก่อนหนำ้ โดยใช ้sigmoid function 
4. การอัปเดตหน่วยความจ า: 

o หน่วยควำมจ ำปัจจุบนั ถูกค ำนวณโดยกำรรวมกนัระหว่ำงหน่วยควำมจ ำก่อนหนำ้ และหน่วยควำมจ ำชัว่ครำว ท่ีถูก
ควบคุมดว้ยค่ำ update gate  

 

ข้อดีของ GRU 

1. โครงสร้างที่เรียบง่ายกว่า LSTM: 
o GRU มีจ ำนวนประตูควบคุมนอ้ยกว่ำ LSTM (Long Short-Term Memory) ซ่ึงท ำให้มีกำรค ำนวณท่ีนอ้ยกว่ำและกำร

ฝึกฝนท่ีรวดเร็วกว่ำ 
2. การจัดการข้อมูลในระยะยาวได้ดี: 

o ดว้ยกลไกกำรควบคุม (Gating Mechanism) ท ำให้ GRU สำมำรถจดักำรกบัขอ้มูลท่ีมีล  ำดบัยำวๆ ไดดี้และลดปัญหำของ 
vanishing gradient และ exploding gradient 

3. การปรับปรุงหน่วยความจ าอย่างมีประสิทธิภาพ: 
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o กำรใช ้update gate ท ำให้ GRU สำมำรถปรับปรุงขอ้มูลในหน่วยควำมจ ำไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพ โดยไม่จ ำเป็นตอ้งเก็บ
ขอ้มูลท่ีไม่ส ำคญั 

 

ประโยชนข์องกำรใช ้GRU ในกำรพยำกรณ์กำรลม้ 

• การจัดการข้อมูลเชิงเวลาที่ยาวนาน: GRU มีกำรออกแบบท่ีสำมำรถจดักำรกบัปัญหำกำรสูญเสียขอ้มูลในระยะยำวท่ีพบใน RNN 
แบบปกติ ท ำให้สำมำรถจ ำรูปแบบและแนวโนม้ของกำรเคลื่อนไหวท่ียำวนำนไดดี้ 

• การฝึกฝนที่รวดเร็วและมีประสิทธิภาพ: เน่ืองจำก GRU มีโครงสร้ำงท่ีเรียบง่ำยกว่ำ LSTM (Long Short-Term Memory) ท ำให้
สำมำรถฝึกฝนไดร้วดเร็วและตอ้งกำรทรัพยำกรในกำรค ำนวณน้อยกว่ำ 

• ความแม่นย าในการพยากรณ์: ดว้ยควำมสำมำรถในกำรจ ำขอ้มูลในระยะยำว GRU สำมำรถวิเครำะห์และท ำนำยควำมเส่ียงของกำร
ลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำ ท ำให้สำมำรถแจง้เตือนล่วงหนำ้และลดควำมเส่ียงจำกกำรลม้ได้ 

 

สรุป 

กำรตรวจจบัและพยำกรณ์กำรลม้ของมนุษยโ์ดยใช ้AI แบ่งออกเป็นสำมโมเดลหลกั ไดแ้ก ่โมเดลกำรประเมินท่ำทำงท่ีท ำหนำ้ท่ี
ตรวจจบัและประเมินท่ำทำงของมนุษย ์โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ท่ีวิเครำะห์ท่ำทำงเพ่ือระบุกำรลม้ และโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ท่ีท ำนำย
ควำมเส่ียงของกำรลม้ล่วงหนำ้ กำรรวมกนัของทั้งสำมโมเดลน้ีสำมำรถเพ่ิมควำมปลอดภยัและคุณภำพชีวิตของผูสู้งอำยแุละผูท่ี้ตอ้งกำรกำรดูแล
เป็นพิเศษไดอ้ย่ำงมีประสิทธิภำพ 
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กำรวิเครำะห์สถำนกำรณ์ในปัจจุบนั (Situation Analysis) 

ปัจจุบนัยงัไม่มีกำรใชง้ำนจริงของระบบท ำนำยกำรลม้ แต่มีกำรวิเครำะห์และศึกษำควำมเป็นไปไดใ้นกำรใชร้ะบบประมวลผลภำพ
ดว้ย AI เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลในจงัหวดัชิบะ ประเทศญี่ปุ่ น ซ่ึง Situation Analysis น้ีเป็นส่ิงส ำคญัในกำรท ำควำมเขำ้ใจศกัยภำพ
ของเทคโนโลยีน้ีในกำรเพ่ิมควำมปลอดภยัของผูป่้วย กำรศึกษำไดร้วมกำรใชโ้มเดลสำมแบบท่ีแตกต่ำงกนั: กำรประมำณท่ำ กำรตรวจจบักำรหก
ลม้ และกำรท ำนำยกำรหกลม้ แต่ละโมเดลมีควำมแม่นย  ำแตกต่ำงกนั แต่รวมกนัท ำให้เกิดควำมแม่นย  ำโดยรวมของระบบอยูท่ี่ 82% 

ผลกำรท ำงำนของโมเดลแต่ละตวั 

โมเดลการประเมินท่าทาง: โมเดลกำรประเมินท่ำทำงมีควำมแม่นย  ำสูงถึง 98.51% ระดบัควำมแม่นย  ำท่ีสูงน้ีบ่งช้ีว่ำโมเดลมี
ประสิทธิภำพสูงในกำรติดตำมและวิเครำะห์ท่ำทำงของร่ำงกำยในเวลำจริง ควำมสำมำรถของโมเดลในกำรประมำณท่ำอย่ำงแม่นย  ำเป็นรำกฐำน
ส ำคญัของระบบ เน่ืองจำกเป็นกำรให้ขอ้มูลท่ีจ ำเป็นส ำหรับกระบวนกำรตรวจจบัและท ำนำยกำรหกลม้ ควำมแม่นย  ำสูงน้ียงับ่งช้ีว่ำโมเดลมีควำม
ทนทำนต่อกำรเปลี่ยนแปลงของท่ำทำงและกำรเคลื่อนไหวของมนุษย ์ซ่ึงเป็นส่ิงส ำคญัในสภำพแวดลอ้มของโรงพยำบำลท่ีมีผูป่้วยอยูใ่นสภำพ
ต่ำง ๆ ของกำรเคลื่อนไหวและกิจกรรม 

 

โมเดลการตรวจจับการล้ม: โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้มีควำมแม่นย  ำถึง 94.94% โมเดลน้ีออกแบบมำเพ่ือระบุเหตุกำรณ์กำรหกลม้
จริงโดยกำรวิเครำะห์ขอ้มูลกำรประมำณท่ำ ควำมแม่นย  ำสูงของโมเดลน้ีเป็นส่ิงส ำคญัเน่ืองจำกช่วยให้สำมำรถระบุเหตุกำรณ์กำรหกลม้จริงได้
อยำ่งถูกตอ้งโดยมีจ ำนวนผลลพัธ์บวกลวงต ่ำ ประสิทธิภำพของโมเดลกำรตรวจจบักำรลม้สำมำรถอธิบำยได้ดว้ยควำมสำมำรถในกำรแยกแยะ
ระหว่ำงประเภทต่ำง ๆ ของกำรเคลื่อนไหวและท่ำทำง แยกควำมแตกต่ำงระหว่ำงกำรหกลม้กบักิจกรรมอ่ืน ๆ เช่น กำรนัง่ลงหรือกำรนอนลง 
ระดบัควำมแม่นย  ำน้ีแสดงให้เห็นว่ำโมเดลสำมำรถพ่ึงพำไดใ้นกำรแจง้เตือนบุคลำกรทำงกำรแพทยท์นัทีเมื่อเกิดกำรหกลม้ ท ำให้สำมำรถ
แทรกแซงเพ่ือช่วยเหลือผูป่้วยและป้องกนักำรบำดเจ็บเพ่ิมเติมไดอ้ยำ่งทนัเวลำ 

 



16 
 

โมเดลการพยากรณ์การล้ม : โมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ มีควำมแม่นย  ำอยูท่ี่ 83.99% โมเดลน้ีวิเครำะห์รูปแบบในขอ้มลูกำรประมำณ
ท่ำเพ่ือท ำนำยกำรหกลม้ท่ีอำจเกิดขึ้นก่อนท่ีจะเกิดขึ้น แมว่้ำควำมแม่นย  ำจะต ่ำกว่ำโมเดลกำรประเมินท่ำทำงและกำรตรวจจบักำรหกลม้ แต่ยงั
แสดงให้เห็นถึงควำมสำมำรถท่ีส ำคญัในกำรท ำนำยกำรหกลม้ ควำมแม่นย  ำในกำรท ำนำยบ่งช้ีว่ำโมเดลสำมำรถระบุสัญญำณของควำมไม่มัน่คง
หรือกำรเคลื่อนไหวท่ีเส่ียงก่อนท่ีจะเกิดกำรหกลม้ ซ่ึงให้เวลำท่ีมีค่ำส ำหรับบุคลำกรทำงกำรแพทยใ์นกำรแทรกแซงและป้องกนักำรหกลม้ได ้
อยำ่งไรก็ตำม ควำมแม่นย  ำท่ีต ่ำกว่ำน้ีเมื่อเทียบกบัโมเดลอ่ืน ๆ ช้ีให้เห็นว่ำมีพ้ืนท่ีท่ีสำมำรถปรับปรุงอลักอริธึมกำรท ำนำยไดเ้พ่ิมเติม อำจจะผ่ำน
เทคนิคกำรรู้จ ำรูปแบบท่ีซบัซอ้นมำกขึ้นหรือกำรป้อนขอ้มูลเชิงบริบทเพ่ิมเติม 

 

ประสิทธิภำพโดยรวมของระบบ 

กำรรวมกนัของโมเดลกำรประเมินท่ำทำง กำรตรวจจบักำรหกลม้ และกำรท ำนำยกำรหกลม้ ส่งผลให้เกิดควำมแม่นย  ำโดยรวมของ
ระบบอยูท่ี่ 82% เมตริกน้ีสะทอ้นถึงประสิทธิภำพของระบบในกำรสร้ำงกำรแจง้เตือนท่ีถูกตอ้งส ำหรับกำรหกลม้ท่ีอำจเกิดขึ้น ควำมแม่นย  ำรวม
น้ีพิจำรณำจำกกำรพ่ึงพำระหว่ำงโมเดลและผลกระทบของควำมแม่นย  ำของแต่ละโมเดลท่ีมีต่อกนั ควำมแม่นย  ำโดยรวมท่ี 82% เป็นส่ิงท่ีส ำคญั
ในบริบทของกำรป้องกนักำรหกลม้ เน่ืองจำกหมำยควำมว่ำระบบมีควำมน่ำเช่ือถือทัว่ไปในกำรระบุและท ำนำยกำรหกลม้ ซ่ึงจะช่วยเพ่ิมควำม
ปลอดภยัของผูป่้วยผ่ำนกำรแจง้เตือนและกำรแทรกแซงท่ีทนัท่วงที 

กำรอภิปรำย 

กำรอภิปรำยมุ่งเนน้ไปท่ีผลกระทบของผลกำรศึกษำ ควำมทำ้ทำยท่ีอำจเกิดขึ้น และค ำแนะน ำในกำรปรับปรุงระบบประมวลผลภำพ
ดว้ย AI ส ำหรับกำรท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำล 

ผลกระทบของผลกำรศึกษำ 

อตัรำควำมแม่นย  ำสูงของโมเดลกำรประเมินท่ำทำงและกำรตรวจจบักำรหกลม้เป็นตวับ่งช้ีท่ีดีของควำมน่ำเช่ือถือของระบบในกำร
ระบุกำรหกลม้ในเวลำจริง ควำมแม่นย  ำของโมเดลกำรประเมินท่ำทำงท่ี 98.51% ท ำให้แน่ใจว่ำระบบสำมำรถติดตำมและตีควำมกำรเคลื่อนไหว
ของผูป่้วยไดอ้ยำ่งแม่นย  ำ ซ่ึงเป็นส่ิงส ำคญัทั้งส ำหรับกำรตรวจจบัและกำรท ำนำยกำรหกลม้ โมเดลกำรตรวจจบักำรลม้ดว้ยควำมแม่นย  ำ 94.94% 
เพ่ิมควำมน่ำเช่ือถือของระบบโดยกำรท ำให้แน่ใจว่ำเหตุกำรณ์กำรหกลม้จริงไดรั้บกำรระบุอยำ่งถูกตอ้ง ท ำให้บุคลำกรทำงกำรแพทยส์ำมำรถ
ตอบสนองไดท้นัเวลำและเหมำะสม 

ควำมแม่นย  ำของโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ ท่ี 83.99% แมว่้ำจะต ่ำกว่ำโมเดลอ่ืน ๆ ยงัให้ควำมสำมำรถในกำรท ำนำยท่ีมีค่ำ กำร
ท ำนำยกำรหกลม้ก่อนท่ีจะเกิดขึ้นสำมำรถลดควำมเส่ียงของกำรบำดเจ็บท่ีเกิดจำกกำรหกลม้ไดอ้ยำ่งมำก โดยให้โอกำสในกำรแทรกแซงก่อน
เหตุกำรณ์ กำรรวมกนัของโมเดลทั้งหมดน้ีส่งผลให้เกิดควำมแม่นย  ำโดยรวมของระบบท่ี 82% ซ่ึงแสดงถึงควำมน่ำเช่ือถือในกำรสร้ำงกำรแจง้
เตือนส ำหรับกำรหกลม้ท่ีอำจเกิดขึ้น ช่วยเพ่ิมควำมปลอดภยัของผูป่้วยในโรงพยำบำล 
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ยทุธศำสตร์กำรพฒันำโครงกำรธุรกิจ (Business Strategies) 

ปัจจุบนัยงัไม่มีกำรน ำระบบท ำนำยกำรลม้มำใชง้ำนจริงในท่ีใดๆ ดงันั้นเร่ืองน้ีเป็นระบบใหม่ท่ีสำมำรถพฒันำขึ้นใหม่ในประเทศไทย โดยเก็บ
ขอ้มูลใหม่ทั้งหมด เขียนโปรแกรม software ขึ้นใหม ่ท ำ R&D ซ่ึงมีศกัยภำพท่ีจะพฒันำต่อยอด อนัจะเป็นประโยขน์ในอุตสำหกรรมกำร
รักษำพยำบำลไดม้ำกมำยและกวำ้งขวำง อีกทั้งศุนยด์ูแลผูสู้งอำย ุศูนยด์ูแลเด็กเลก็ ฟิตเนส สนำมกีฬำ บำ้นท่ีมีผูสู้งอำยุ ฯลฯ ทั้งน้ีกำรพฒันำ
โครงกำรธุรกิจกำรท ำนำยกำรหกลม้ของมนุษยน์ั้นควรเลือกท่ีจะพฒันำโครงกำรในธุรกิจโรงพยำบำลก่อน เน่ืองจำกกำรท ำนำยกำรหกลม้ของ
ผูป่้วยเป็นหน่ึงในภำรกิจท่ีมีควำมส ำคญัอยำ่งมำกในกำรรักษำควำมปลอดภยัของโรงพยำบำลและช่วยเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรดูแลผูป่้วย ดงันั้น
กำรวำงแผนยทุธศำสตร์กำรพฒันำโครงกำรธุรกิจ ตอ้งวำงแผนกำรประมำณค่ำใชจ่้ำยในแต่ละดำ้นให้มีควำมเหมำะสมและมปีระสิทธิภำพของ
กำรใชท้รัพยำกร ดงัน้ี: 

1. ค่าอุปกรณ์และเทคโนโลยี: กำรเลือกและสั่งซ้ืออุปกรณ์และเทคโนโลยีท่ีเหมำะสมและมีคุณภำพสูงเป็นส่ิงส ำคญัเพ่ือให้ระบบท ำงำน
ไดอ้ย่ำงมีประสิทธิภำพ ตวัอย่ำงเช่นกำรเลือกเซ็นเซอร์ท่ีมีควำมไวในกำรตรวจจบักำรเคลื่อนไหวของผูป่้วย, กลอ้งท่ีมีควำมละเอียด
สูงส ำหรับกำรเก็บภำพและวิดีโอในพ้ืนท่ีท่ีเส่ียงต่อกำรหกลม้, และคอมพิวเตอร์พร้อม GPU ท่ีสำมำรถประมวลผลขอ้มูลไดอ้ย่ำง
รวดเร็ว ควรเลือกทรัพยำกรท่ีสอดคลอ้งกบัควำมตอ้งกำรของระบบและเป็นไปตำมเทคโนโลยีท่ีเป็นท่ียอมรับในวงกำร ท่ีค ำนึงถึง
ควำมเสียหำยจำกกำรท ำนำยผิดพลำดของระบบ กำรเลือกใชอุ้ปกรณ์และเทคโนโลยีท่ีมีคุณภำพสูงอำจมีรำคำสูงกว่ำ แต่สำมำรถลด
ควำมเส่ียงในกำรเกิดปัญหำในระยะยำว 

2. ค่าบุคลากร: ค่ำจำ้งนกัวิจยัและนกัวิชำกำรท่ีมีควำมเช่ียวชำญในกำรพฒันำระบบ AI เป็นส่วนส ำคญัของกำรพฒันำระบบ ผูท่ี้มีควำม
เช่ียวชำญในกำรท ำนำยกำรหกลม้และประมวลผลภำพดว้ยปัญญำประดิษฐ์จะมีบทบำทส ำคญัในกำรวิเครำะห์ขอ้มูลและปรับปรุง
ระบบตำมควำมตอ้งกำร กำรสร้ำงทีมงำนท่ีมีควำมรู้ควำมสำมำรถท่ีเหมำะสมและสำมำรถท ำงำนร่วมกนัไดอ้ย่ำงมีประสิทธิภำพเป็น
ส่ิงส ำคญั เพ่ือให้มีกำรแบ่งหนำ้ท่ีและควำมรับผิดชอบท่ีชดัเจน นอกจำกน้ี กำรสร้ำงทีมงำนท่ีมีควำมเขำ้ใจเก่ียวกบัภำรกิจและ
วตัถุประสงคข์องโครงกำรจะช่วยให้มีประสิทธิภำพในกำรท ำงำน 

3. ค่าใช้จ่ายในการฝึกอบรม: กำรฝึกอบรมทีมงำนในกำรใชง้ำนและบ ำรุงรักษำระบบ AI ในระยะยำวเป็นส่ิงส ำคญั เพ่ือให้ทีมงำนมี
ควำมเขำ้ใจเก่ียวกบักำรใชง้ำนระบบและสำมำรถแกไ้ขปัญหำท่ีอำจเกิดขึ้นไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพ กำรฝึกอบรมทำงเทคนิคและกำร
ฝึกทกัษะกำรปฏิบติัจริงเป็นส่ิงส ำคญั เพ่ือให้ทีมงำนสำมำรถท ำงำนร่วมกบัเทคโนโลยีใหม่ๆ และปรับตวัตำมควำมเปลี่ยนแปลงของ
สถำนกำรณ์ไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพ 

4. ค่าใช้จ่ายในการทดสอบและปรับปรุง: กำรทดสอบและปรับปรุงระบบเป็นขั้นตอนส ำคญัในกำรพฒันำระบบ AI โดยมีค่ำใชจ่้ำยใน
กำรจดัท ำชุดขอ้มูลทดสอบท่ีมีควำมหลำกหลำยและเพียงพอ เพื่อให้ระบบสำมำรถท ำนำยกำรหกลม้ในสถำนกำรณ์ท่ีแตกต่ำงกนัได้
อยำ่งแม่นย  ำ กำรทดสอบอย่ำงรอบคอบและกำรปรับปรุงระบบตำมผลกำรทดสอบเป็นส่ิงส ำคญั เพ่ือให้ระบบมีประสิทธิภำพและ
ควำมเช่ือถือไดอ้ย่ำงสูงสุด 

5. ค่าใช้จ่ายในการพัฒนาซอฟต์แวร์: กำรพฒันำซอฟตแ์วร์ AI ท่ีใชใ้นกำรวิเครำะห์ภำพและท ำนำยกำรหกลม้เป็นกระบวนกำรท่ีมีควำม
ซบัซอ้น โดยมีค่ำใชจ่้ำยในกำรจำ้งนกัพฒันำซอฟตแ์วร์ท่ีมีควำมเช่ียวชำญในกำรท ำงำนน้ี กำรใชเ้ทคโนโลยีท่ีทนัสมยัและมี
ประสิทธิภำพสูงเป็นส่ิงส ำคญั เพ่ือให้ระบบมีประสิทธิภำพในกำรท ำนำยและแจง้เตือนกำรหกลม้อยำ่งถูกตอ้งและทนัท่วงที 

6. ค่าใช้จ่ายในการดูแลรักษาระบบ: กำรดูแลรักษำระบบเพื่อให้ระบบท ำงำนอยำ่งเสถียรตอ้งมีค่ำใชจ่้ำยในกำรบ ำรุงรักษำและปรับปรุง
ระบบ ซ่ึงรวมถึงค่ำใชจ่้ำยในกำรดูแลรักษำระบบเครือข่ำย เก็บรักษำขอ้มูล และอพัเกรดเทคโนโลยีต่ำง ๆ เพื่อให้ระบบท ำงำนได้
อยำ่งเต็มประสิทธิภำพ กำรจดัท ำแผนกำรดูแลรักษำและกำรบ ำรุงรักษำระบบให้มีประสิทธิภำพและเป็นระบบเป็นสิริมำตรจะช่วยลด
ค่ำใชจ่้ำยในระยะยำว 

7. ค่าใช้จ่ายในการจัดท าเอกสารและรายงาน: กำรจดัท ำเอกสำรและรำยงำนท่ีเก่ียวขอ้งกบักำรพฒันำระบบ AI เพื่อให้เกิดควำมเขำ้ใจใน
กำรพฒันำระบบ เป็นส่ิงส ำคญั ซ่ึงมีค่ำใชจ่้ำยในกำรจดัท ำเอกสำรทำงวิชำกำร รำยงำนกำรทดลอง และส่ือสำรกบัผูเ้ก่ียวขอ้ง  

กำรประมำณค่ำใชจ่้ำยในแต่ละดำ้นควรใชข้อ้มูลท่ีมีควำมเป็นระบบและเป็นประสบกำรณ์จริง และค ำนึงถึงกำรเลือกใชท้รัพยำกรและ
เทคโนโลยีท่ีเหมำะสมและมคีุณภำพ เพื่อให้กำรพฒันำระบบสำมำรถตอบสนองควำมตอ้งกำรของโรงพยำบำลไดอ้ยำ่งเหมำะสมและมี
ประสิทธิภำพ  ประมำณค่ำใชจ่้ำยโดยรวม 9,531,000 บำท เพื่อให้มีคุณภำพและคุม้ค่ำต่อกำรลงทุนท่ีท ำในระยะยำว 
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รำยช่ือค่ำใชจ่้ำยค่ำใชจ่้ำย ระยะเวลำ จ ำนวนเงิน (baht) 
กลอ้งท่ีใชเ้ก็บขอ้มูล 8 ตวั คร้ังเดียว 840,000 
ค่ำบ ำรุงรักษำกลอ้งท่ีใชเ้ก็บขอ้มูล /เดือน 35,000 
ค่ำพฒันำซอฟตแ์วร์ท่ีใชเ้ก็บขอ้มูลจำกกลอ้ง คร้ังเดียว 1,500,000 
ค่ำบ ำรุงรักษำซอฟตแ์วร์ท่ีใชเ้ก็บขอ้มูล /เดือน 35,000 
คอมพิวเตอร์ 2 เคร่ือง คร้ังเดียว 3,500,000 
ค่ำบ ำรุงรักษำคอมพิวเตอร์ท่ีใชเ้ก็บขอ้มูล /เดือน 35,000 
ค่ำบุคลำกรดูแลระบบกลอ้ง /เดือน 35,000 
ค่ำบุคลำกรดูแลระบบคอมพิวเตอร์ /เดือน 35,000 
ค่ำใชจ่้ำยในกำรฝึกอบรม /คร้ัง 10,000 
ค่ำใชจ่้ำยในกำรทดสอบโมเดล /คร้ัง 10,000 
ค่ำใชจ่้ำยในกำรเทรนโมเดลใหม่ (หลงัจำกไดข้อ้มูล) /คร้ัง 36,000 
ค่ำใชจ่้ำยในกำรพฒันำซอฟตแ์วร์ คร้ังเดียว 1,500,000 
ค่ำใชจ่้ำยในกำรจดัท ำเอกสำรและรำยงำน /คร้ัง 35,000 
   
รวมค่ำใชจ่้ำยคร้ังเดียว  7,340,000 
รวมค่ำใชจ่้ำยต่อเดือน * 12 /ปี 2,100,000 
รวมค่ำใชจ่้ำยต่อคร้ัง  91,000 
รวม  9,531,000 
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ผลท่ีคำดวำ่จะไดรั้บ (Expected Results) 

กำรใชร้ะบบประมวลผลภำพดว้ยปัญญำประดิษฐ์ (AI) เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ของมนุษยใ์นโรงพยำบำลมีผลกระทบตอ่สังคมอย่ำงมำก กำรน ำ
เทคโนโลยีน้ีมำใชใ้นสถำนกำรณ์ทำงกำรแพทยไ์ม่เพียงแต่ช่วยลดควำมเส่ียงต่อผูป่้วยท่ีเขำ้รับกำรรักษำในโรงพยำบำล แต่ยงัส่งผลให้เกิดกำร
เปลี่ยนแปลงทำงดำ้นสังคมและส่ิงแวดลอ้มโดยรวมได ้ในกำรสร้ำงบทวิเครำะห์เก่ียวกบัผลของระบบ AI ในกำรท ำนำยกำรหกลม้ใน
โรงพยำบำลต่อสังคม จะตอ้งพิจำรณำถึงผลกระทบท่ีเกิดขึ้นทั้งในดำ้นกำรดูแลสุขภำพ กำรใชท้รัพยำกร และกำรเปลี่ยนแปลงในกำรควบคุม
ควำมปลอดภยั 

ระบบน้ีช่วยให้ทีมกำรแพทยแ์ละพยำบำลสำมำรถตรวจสอบและดูแลผูป่้วยท่ีมีควำมเส่ียงท่ีสูงขึ้น อีกทั้งยงัช่วยลดควำมเส่ียงในกำรเกิดอุบติัเหตุ
และบำดเจ็บท่ีเกิดจำกกำรตกหกลม้ ผูป่้วยท่ีมีภำวะสุขภำพท่ีอ่อนแอเช่นผูสู้งอำย ุหรือผูท่ี้มีภำวะพฒันำกำรท่ีผิดปกติจะไดรั้บกำรเฝ้ำระวงัอย่ำง
ใกลชิ้ดมำกย่ิงขึ้น เน่ืองจำกระบบ AI สำมำรถท ำนำยและแจง้เตือนกำรหกลม้ล่วงหนำ้ไดท้นัที เรำยงัเห็นผลกระทบในดำ้นกำรลดระยะเวลำใน
กำรรักษำและกูภ้ยั ดว้ยกำรท ำนำยกำรหกลม้ล่วงหนำ้ ท ำให้ทีมกำรแพทยแ์ละพยำบำลสำมำรถรีบเขำ้ไปให้ควำมช่วยเหลือทนัที เพื่อลดควำม
เส่ียงในกำรเกิดอุบติัเหตุรุนแรงและระยะเวลำในกำรรักษำ ซ่ึงอำจช่วยเพ่ิมโอกำสในกำรรักษำและควำมชุ่มช่ืนให้กบัผูป่้วย 

กำรใชร้ะบบ AI ในกำรท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลยงัสำมำรถช่วยลดกำรใชท้รัพยำกรท่ีเก่ียวขอ้งดว้ยกำรดูแลสุขภำพ โดยเฉพำะกำรลด
กำรใชท้รัพยำกรท่ีมีควำมจ ำเป็นเพื่อกำรดูแลผูป่้วยท่ีตกหกลม้ ระบบ AI ท ำให้สำมำรถจดัสรรทรัพยำกรเหล่ำน้ีอยำ่งมีประสิทธิภำพมำกขึ้น เช่น 
เจำ้หนำ้ท่ีสำมำรถมุ่งเนน้กำรดูแลผูป่้วยท่ีมีควำมเส่ียงในกำรตกหกลม้มำกขึ้น และท ำนำยสถำนกำรณ์ท่ีอำจเกิดขึ้นล่วงหนำ้ได ้ท ำให้กำรใช้
ทรัพยำกรเป็นไปอย่ำงมีประสิทธิภำพและเฉพำะเจำะจง 

อีกควำมส ำคญัของกำรใชร้ะบบ AI ในกำรท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลคือกำรลดกำรใชท้รัพยำกรบุคลำกรทำงกำรแพทยแ์ละพยำบำล ซ่ึง
ส่งผลให้สำมำรถลดค่ำใชจ่้ำยในดำ้นกำรจำ้งงำนและกำรฝึกอบรม และสำมำรถเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรท ำงำนของทีมกำรแพทยแ์ละพยำบำลได้
อีกดว้ย นอกจำกน้ี กำรใชร้ะบบ AI ยงัช่วยลดควำมเครียดและภำระงำนของบุคลำกรทำงกำรแพทย ์ท ำให้พวกเขำสำมำรถท ำงำนไดอ้ยำ่งมี
ประสิทธิภำพและมีควำมสุขมำกขึ้น 

ระบบ AI ในกำรท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลยงัสำมำรถช่วยให้มีกำรควบคุมควำมปลอดภยัท่ีดีขึ้น โดยระบบน้ีสำมำรถตรวจจบักำรเกิด
อุบติัเหตุหรือกำรเกิดเหตุร้ำยแรงในขณะท่ีเกิดกำรตกหกลม้ไดโ้ดยอตัโนมติั ซ่ึงท ำให้เจำ้หนำ้ท่ีสำมำรถรับมือกบัสถำนกำรณ์เหล่ำน้ีไดอ้ย่ำง
ทนัท่วงทีและมีกำรป้องกนัท่ีดีขึ้น นอกจำกน้ี กำรใชร้ะบบ AI ยงัช่วยให้มีกำรบนัทึกขอ้มูลและกำรรำยงำนเหตุกำรณ์ท่ีมีควำมเก่ียวขอ้งไดอ้ยำ่ง
ถูกตอ้งและรวดเร็ว ซ่ึงเป็นประโยชน์อยำ่งมำกในกระบวนกำรวิเครำะห์และกำรประเมินเหตุกำรณ์ต่ำงๆ ท่ีเกิดขึ้น ท ำให้สำมำรถปรับปรุงและ
พฒันำระบบกำรดูแลสุขภำพในโรงพยำบำลให้มีประสิทธิภำพมำกย่ิงขึ้นในอนำคต 

กำรลดกำรใชท้รัพยำกรและค่ำใชจ่้ำยในกำรดูแลสุขภำพยงัสำมำรถช่วยลดกำรก่อให้เกิดปริมำณขยะและมลพิษท่ีสร้ำงขึ้นจำกกิจกรรมกำรดูแล
สุขภำพ ซ่ึงมีผลท ำให้ส่ิงแวดลอ้มมีคุณภำพดีขึ้น รวมถึงลดกำรใชพ้ลงังำนและสำรเคมีท่ีใชใ้นกระบวนกำรกำรดูแลสุขภำพ นอกจำกน้ี กำรลด
ปริมำณกำรเดินทำงของบุคคลท่ีมีควำมเส่ียงในกำรตกหกลม้ไดย้งัช่วยลดกำรปล่อยก๊ำซเรือนกระจกและมลพิษจำกพลงังำนท่ีใชใ้นกำรขนส่ง 
กำรลดกำรเกิดอุบติัเหตุและกำรบำดเจ็บท่ีเกิดขึ้นจำกกำรหกลม้ยงัส่งผลให้มคีวำมสุขภำพและควำมปลอดภยัของสังคมดีขึ้นโดยรวม กำรลดกำร
สูญเสียท่ีเกิดจำกกำรบำดเจ็บในส่ิงแวดลอ้มท ำให้มีควำมเป็นอยูท่ี่ดีขึ้นและเพ่ิมควำมมัน่คงให้กบัสังคมทั้งหมด 

สรุปแลว้ กำรใชร้ะบบประมวลผลภำพดว้ยปัญญำประดิษฐ์ (AI) เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลมีผลกระทบท่ีส ำคญัต่อสังคม
ทั้งในดำ้นกำรดูแลสุขภำพ กำรใชท้รัพยำกร และกำรควบคุมควำมปลอดภยั ผำ่นกำรลดควำมเส่ียงต่อผูป่้วยท่ีมีควำมเส่ียงต่อกำรตกหกลม้และ
กำรป้องกนัอุบติัเหตุท่ีเกิดขึ้นจำกกำรหกลม้ นอกจำกน้ี ระบบ AI ยงัมีผลต่อกำรพฒันำเทคโนโลยีและนวตักรรมในอุตสำหกรรมดำ้นกำรดูแล
สุขภำพ กำรใชร้ะบบ AI เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลมีควำมส ำคญัเน่ืองจำกสำมำรถช่วยลดภำระงำนและควำมเครียดของบุคลำกรทำง
กำรแพทย ์ท ำให้พวกเขำสำมำรถให้บริกำรดูแลสุขภำพไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพมำกขึ้น  
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แนวทำงกำรต่อยอดธุรกิจใหย้ ัง่ยนื (Recommendation for Next Steps) 

  แมว่้ำโมเดลแต่ละตวัจะมีควำมแม่นย  ำสูง แต่ยงัมีควำมทำ้ทำยหลำยประกำรท่ีตอ้งพิจำรณำแนวทำงกำรต่อยอดธุรกิจให้ย ัง่ยืนใน
โรงพยำบำล 

แนวทำงในกำรปรับปรุงระบบโรงพยำบำล 

1. โครงสร้างพ้ืนฐาน: กำรตรวจสอบให้แน่ใจว่ำโครงสร้ำงพ้ืนฐำนของโรงพยำบำลท่ีมีอยูส่ำมำรถรองรับควำมตอ้งกำรกำรประมวลผล
สูงของ AI ในเวลำจริงไดเ้ป็นส่ิงส ำคญั กำรอพัเกรดเซิร์ฟเวอร์และระบบเครือข่ำยอำจจ ำเป็นเพ่ือให้กำรประมวลผลขอ้มูลวิดีโอ
ท ำงำนไดอ้ยำ่งรำบร่ืน 

2. การฝึกอบรมบุคลากร: กำรฝึกอบรมบุคลำกรทำงกำรแพทยเ์พ่ือให้สำมำรถตอบสนองต่อกำรแจง้เตือนท่ีระบบสร้ำงขึ้นไดอ้ยำ่ง
ทนัท่วงทีและเหมำะสมเป็นส่ิงส ำคญั กำรฝึกอบรมควรครอบคลุมถึงกำรตีควำมกำรแจง้เตือนและกำรปฏิบติัท่ีเหมำะสมในกำร
ตอบสนองต่อเหตุกำรณ์กำรหกลม้ 

3. ความเป็นส่วนตัวและความปลอดภัย: กำรน ำระบบน้ีไปใชต้อ้งมีมำตรกำรควำมปลอดภยัและควำมเป็นส่วนตวัท่ีเขม้งวดเพ่ือปกป้อง
ขอ้มูลผูป่้วย กำรใชเ้ทคโนโลยีกำรเขำ้รหสัและกำรควบคุมกำรเขำ้ถึงขอ้มูลเป็นส่ิงส ำคญัในกำรป้องกนักำรละเมิดขอ้มูล 

4. การปรับปรุงอย่างต่อเน่ือง: กำรอพัเดตระบบดว้ยขอ้มูลใหม่อยำ่งสม ่ำเสมอและกำรปรับแต่งโมเดลเพื่อปรับปรุงควำมแม่นย  ำอย่ำง
ต่อเน่ืองเป็นส่ิงจ ำเป็น กำรเรียนรู้จำกกำรปฏิบติัจริงและกำรใชฟี้ดแบ็กจำกผูใ้ชส้ำมำรถช่วยในกำรพฒันำระบบให้ดีย่ิงขึ้น 

แนวทำงในกำรปรับปรุงระบบกำรพยำกรณ์กำรลม้ 

1. การเพ่ิมประสิทธิภาพของโมเดลการพยากรณ์การล้ม : แมว่้ำควำมแม่นย  ำของโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ ท่ี 83.99% จะเป็นท่ีน่ำพอใจ 
แต่ยงัมีโอกำสในกำรปรับปรุงกำรท ำนำยดว้ยกำรใชเ้ทคนิคกำรเรียนรู้ของเคร่ืองท่ีซบัซอ้นมำกขึ้น เช่น กำรเรียนรู้เชิงลึก (Deep 
Learning) หรือกำรรวมขอ้มูลบริบทเพ่ิมเติม เช่น สภำพแวดลอ้มหรือประวติัสุขภำพของผูป่้วย 

2. การปรับปรุงการประมวลผลในเวลาจริง: กำรลดเวลำกำรประมวลผลของระบบเพ่ือให้สำมำรถตอบสนองไดเ้ร็วขึ้นสำมำรถช่วยใน
กำรเพ่ิมควำมปลอดภยัของผูป่้วย กำรใชฮ้ำร์ดแวร์ท่ีมีประสิทธิภำพสูงหรือกำรเพ่ิมประสิทธิภำพของซอฟตแ์วร์เป็นวิธีกำรท่ีสำมำรถ
ท ำได ้

3. การทดสอบและประเมินผลในสภาพแวดล้อมจริง: กำรด ำเนินกำรทดสอบระบบในสภำพแวดลอ้มของโรงพยำบำลจริงและกำรเก็บ
รวบรวมขอ้มูลประสบกำรณ์กำรใชง้ำนจริงจะช่วยให้เห็นถึงขอ้บกพร่องท่ีอำจเกิดขึ้นและแนวทำงในกำรปรับปรุง 

4. การส่งเสริมการใช้ข้อมูลจากเซ็นเซอร์เพ่ิมเติม: กำรรวมขอ้มูลจำกเซ็นเซอร์อ่ืน ๆ เช่น เซ็นเซอร์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหว หรือ
เซ็นเซอร์ตรวจจบัควำมดนัสำมำรถช่วยเพ่ิมควำมแม่นย  ำในกำรท ำนำยและตรวจจบักำรหกลม้ได ้
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บทสรุปและขอ้เสนอแนะ 

กำรน ำระบบปัญญำประดิษฐ์ (AI) มำใชใ้นกำรตรวจจบักำรลม้ท่ีแม่นย  ำและรวดเร็วสำมำรถป้องกนัและลดควำมเส่ียงจำกกำรลม้โดย

กำรวิเครำะห์ภำพจำกกลอ้งวงจรปิดหรืออุปกรณ์ตรวจจบักำรเคลื่อนไหวอ่ืน ๆ เทคโนโลยี AI สำมำรถเรียนรู้และปรับปรุงกำรท ำงำนของตนเอง

ไดโ้ดยเฉพำะอยำ่งย่ิงเมื่อมีกำรป้อนขอ้มูลท่ีไดรั้บท่ีมำกขึ้นเร่ือยๆตำมระยะเวลำท่ีใชง้ำน ย่ิงเพ่ิมควำมสำมำรถในกำรตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่ง

แม่นย  ำและรวดเร็ว กำรใชร้ะบบวิเครำะห์ภำพดว้ย AI ในกำรตรวจจบักำรลม้ เร่ิมจำกกำรติดตั้งกลอ้งวงจรปิดหรือเซ็นเซอร์ตรวจจบักำร

เคลื่อนไหวในบริเวณท่ีผูสู้งอำยหุรือผูท่ี้มีควำมเส่ียงต่อกำรลม้ใชชี้วิตประจ ำวนั กลอ้งวงจรปิดจะท ำกำรบนัทึกภำพและส่งภำพเหล่ำนั้นไปยงั

ระบบ AI เพื่อท ำกำรวิเครำะห์ประเมินท่ำทำง ระบบ AI จะท ำกำรประมวลผลภำพท่ีไดรั้บ โดยกำรวิเครำะห์กำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงของบุคคล

ในภำพ เพื่อหำสัญญำณท่ีตรวจจบักำรลม้ เมื่อระบบ AI ตรวจพบสัญญำณท่ีตรงกบักำรลม้ ระบบจะสำมำรถพยำกรณ์กำรลม้ไดก้่อนท่ีบุคคลใน

ภำพจะมีกำรลม้เกิดขึ้น เช่น กำรเคลื่อนไหวท่ีเสียสมดุล กำรเคลื่อนไหวในแนวด่ิงอยำ่งรวดเร็ว หรือกำรเคลื่อนไหวท่ีผิดปกติ ระบบ AI จะท ำ

กำรส่งกำรแจง้เตือนไปยงัผูดู้แลหรือผูท่ี้เก่ียวขอ้งทนัที เพื่อให้สำมำรถด ำเนินกำรช่วยเหลือไดอ้ย่ำงรวดเร็ว 

นอกจำกน้ีระบบ AI ยงัสำมำรถปรับแต่งกำรท ำงำนให้เหมำะสมกบัผูใ้ชง้ำนแต่ละรำยได ้เช่น ผูสู้งอำย ุหรือผูท่ี้มีปัญหำสุขภำพแต่ละ

คนท่ีมีรูปแบบกำรเคลื่อนไหวและท่ำทำงท่ีแตกต่ำงกนั ผูใ้ชง้ำนอำจมีควำมแตกต่ำงของสถำนท่ีกำรใชง้ำน เช่น โรงพยำบำล ท่ีพกัท่ีอยูอ่ำศยั กำร

ท่ี AI สำมำรถตรวจจบักำรลม้ไดอ้ยำ่งแม่นย  ำส ำหรับผูใ้ชง้ำนแต่ละรำย สำมำรถช่วยลดภำระงำนของผูดู้แล ผูดู้แลสำมำรถมุ่งเนน้ไปท่ีกำรดูแล

และช่วยเหลือผูใ้ชง้ำนในดำ้นอ่ืน ๆ แทนท่ีจะตอ้งคอยเฝ้ำระวงักำรลม้ตลอดเวลำ ระบบ AI จะท ำกำรตรวจจบัและแจง้เตือนเมื่อมีกำรลม้เกิดขึ้น 

ท ำให้ผูดู้แลสำมำรถรับรู้และด ำเนินกำรช่วยเหลือไดท้นัที 

กำรวิเครำะห์และศึกษำควำมเป็นไปไดใ้นกำรใชร้ะบบประมวลผลภำพดว้ย AI เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลในจงัหวดัชิบะ 

ประเทศญี่ปุ่ น พบว่ำโมเดลกำรประเมินท่ำมีควำมแม่นย  ำ 99% กำรตรวจจบักำรหกลม้มีควำมแม่นย  ำ 95%  และกำรท ำนำยกำรหกลม้มีควำม

แม่นย  ำ 84%  และเมื่อรวมกนัท ำให้เกิดควำมแม่นย  ำโดยรวมของระบบอยูท่ี่ 82% 

คณะผูจ้ดัท ำมีขอ้เสนอแนะว่ำกำรพฒันำโครงกำรธุรกิจกำรท ำนำยกำรหกลม้ของมนุษยน์ั้นควรเลือกท่ีจะพฒันำโครงกำรในธุรกิจ

โรงพยำบำล เน่ืองจำกกำรท ำนำยกำรหกลม้ของผูป่้วยช่วยในกำรรักษำควำมปลอดภยัของโรงพยำบำลและช่วยเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรดูแล

ผูป่้วย กำรวำงแผนยทุธศำสตร์กำรพฒันำโครงกำรธุรกิจ ตอ้งวำงแผนกำรประมำณค่ำใชจ่้ำยในแต่ละดำ้นให้มีควำมเหมำะสมและมี

ประสิทธิภำพของกำรใชท้รัพยำกร โดยค ำนึงถึง กำรลงทุนดำ้นอุปกรณ์และเทคโนโลยี กำรวำงแผนบุคลำกร แผนกำรฝึกอบรม กำรทดสอบและ

ปรับปรุงระบบ กำรเตรียมค่ำใชจ่้ำยในกำรพฒันำซอฟตแ์วร์ กำรจดักำรในกำรดูแลรักษำระบบ และกำรเตรียมกำรในกำรจดัท ำเอกสำรและ

รำยงำน กำรต่อยอดธุรกิจให้ย ัง่ยืนในโรงพยำบำลจะตอ้งมีแนวทำงในกำรปรับปรุงระบบโรงพยำบำล โดยค ำนึงถึงโครงสร้ำงพ้ืนฐำนของ

โรงพยำบำล กำรฝึกอบรมบุคลำกรอยำ่งต่อเน่ือง ควำมเป็นส่วนตวัและควำมปลอดภยั รวมทั้งกำรปรับปรุงอย่ำงต่อเน่ือง และยงัตอ้งมีแนวทำงใน

กำรปรับปรุงระบบกำรพยำกรณ์กำรลม้ ทั้งกำรเพ่ิมประสิทธิภำพของโมเดลกำรพยำกรณ์กำรลม้ กำรปรับปรุงกำรประมวลผลในเวลำจริง กำร

ทดสอบและประเมินผลในสภำพแวดลอ้มจริง และกำรส่งเสริมกำรใชข้อ้มูลจำกเซ็นเซอร์เพ่ิมเติม 

กล่ำวโดยสรุป กำรใชร้ะบบประมวลผลภำพดว้ยปัญญำประดิษฐ์ (AI) เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำล มีควำมส ำคญัเน่ืองจำก

กำรตรวจจบักำรลม้ท่ีแม่นย  ำและรวดเร็วสำมำรถป้องกนัและลดควำมเส่ียงจำกกำรลม้ มีผลลพัธ์ท่ีดีในดำ้นกำรดูแลสุขภำพ กำรใชท้รัพยำกร 

และกำรควบคุมควำมปลอดภยั นอกจำกน้ี กำรใชร้ะบบ AI เพื่อท ำนำยกำรหกลม้ในโรงพยำบำลสำมำรถช่วยลดภำระงำนและควำมเครียดของ

บุคลำกรทำงกำรแพทย ์ท ำให้พวกเขำสำมำรถให้บริกำรดูแลสุขภำพไดอ้ยำ่งมีประสิทธิภำพมำกขึ้น  
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คณะผูจ้ดัท ำ 

กลุ่มแมกนีเซียม (Magnesium : Mg) 
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12. นพ.ดิตถพงษ ์บุญอ ำพล    

13. คุณทรรศพนธ์ เจริญพชัรพร   

14. คุณพิทกัษ ์พฤทธิสำริกร    

15. พญ.ยวุลกัษณ์ สำนโอฬำร    

16. คุณวิภำพร วชิรศิริกุล     

17. ผศ.พญ.วิสำขสิ์ริ ตนัตระกูล    

18. ดร.ศิริพร อริยพุทธรัตน์   


