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บทที ่1 
บทนํา 

 
การหกลม้ในผูสู้งอายนุบัเป็นปัญหาท่ีสาํคญัประการหน่ึงทางดา้นการสาธารณสุขเน่ืองจาก

เป็นสาเหตุหน่ึงท่ีทาํให้เกิดการบาดเจ็บจนตอ้งเขา้รับการรักษาในโรงพยาบาลและหากตามมาดว้ย
ปัญหาท่ีอนัตรายรุนแรงอาจก่อให้เกิดการเสียชีวิตในเวลาต่อมา ประมาณ 30 - 70 เปอร์เซ็นตข์อง
ผูสู้งอายุท่ีมีอายุตั้งแต่ 65 ปีข้ึนไป เคยมีประสบการณ์การหกลม้มากกว่า 1 คร้ังต่อปี อตัราการ
เสียชีวิตจากการหกลม้จะเพิ่มข้ึนเม่ือมีอายุ 75 ปีข้ึนไปทั้งเพศชายและเพศหญิง โดยการหกลม้ใน
ผูสู้งอายปุระมาณ 30 - 70 เปอร์เซ็นต ์เกิดจากการเดินสะดุดส่ิงของ ล่ืนลม้ กา้วพลาดและโดยทัว่ไป
มกัเกิดข้ึนขณะกาํลงัเดิน และดว้ยความสามารถในการควบคุมสมดุลการทรงตวัของร่างกายลดลง
ทาํให้เม่ือเกิดการล่ืนหรือสะดุดจะก่อให้เกิดการหกลม้ไดง่้าย โดยเฉพาะเวลาท่ีผูสู้งอายตุอ้งอยูต่าม
ลาํพงั  

ดงันั้นทางคณะผูจ้ดัทาํจึงไดพ้ยายามคิดคน้หาวิธีในการดูแล การป้องกนัตลอดจนการแกไ้ข
ปัญหาดังกล่าวโดยนําเอาคุณสมบติัของเซ็นเซอร์วดัความเร่งท่ีมีอยู่ภายในโทรศัพท์เคล่ือนท่ี
ประเภทสมาร์ทโฟน ท่ีทาํงานดว้ยระบบปฏิบติัการแอนดรอยด ์เขา้มาช่วยในการแจง้เตือนให้บุตร
หลานญาติหรือผูดู้แลทราบวา่ผูสู้งอายมีุการหกลม้เกิดข้ึนหรือไม่อยา่งไรเพ่ือลดการสูญเสียท่ีอาจจะ
เกิดข้ึนตามมาภายหลงั 

 
1.1 ความสําคญัของปัญหา 

 
  ในกรณีเม่ือเกิดการหกลม้ในผูสู้งอายวุิธีการแกไ้ขปัญหาโดยทัว่ไปคือญาติหรือผูพ้บเห็นท่ี
อยูบ่ริเวณใกลเ้คียง อาจสามารถใหก้ารช่วยเหลือผูสู้งอายไุดใ้นเบ้ืองตน้ หากการหกลม้ท่ีเกิดข้ึนนั้น
ไม่มีความรุนแรง แต่ในบางคร้ังหากผูสู้งอายอุยูเ่พียงลาํพงั ในกรณีน้ีการช่วยเหลือเม่ือผูสู้งอายเุกิด
การหกลม้จะทาํเช่นไรดงันั้นในอดีตจึงมีผูคิ้ดคน้อุปกรณ์สาํหรับคอยแจง้เตือนเม่ือเกิดการหกลม้ข้ึน 
โดยการประยกุตใ์ช ้Kionix KXM52-1050 tri-axial accelerometer และ Bellwave BSM856 CDMA 
[2]แต่มีขอ้จาํกดัในเร่ืองขนาดของอุปกรณ์ท่ีมีขนาดใหญ่ทาํใหเ้กิดความไม่สะดวกในการพกพาและ
การใชง้าน เพราะฉะนั้นทางผูจ้ดัทาํจึงคิดออกแบบและพฒันา การตรวจสอบและการแจง้เตือนการ
หกล้มของผู ้สูงอายุโดยอาศัยหลักการทํางานของเ ซ็นเซอร์วัดความเ ร่ง  ท่ี มีอยู่ภายใน
โทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟนท่ีทาํงานดว้ยระบบปฏิบติัการแอนดรอยดม์าช่วยตรวจสอบ
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การหกลม้ของผูสู้งอายุ แลว้ส่งสัญญาณการแจง้เตือนผ่านโครงข่าย ในลกัษณะขอ้ความสั้นไปยงั
เลขหมายโทรศพัท์ท่ีไดก้าํหนดไว ้หรือการแจง้เตือนผ่านสัญญาณเสียงทั้งน้ีเพื่อเป็นการอาํนวย
ความสะดวกในการพกพาการใชง้านเน่ืองจากขนาดท่ีเลก็ลง และเพื่อเป็นการทดแทนระบบการแจง้
เตือนการหกลม้รูปแบบเดิมตามท่ีไดก้ล่าวมาแลว้ในเบ้ืองตน้ 
  
1.2 วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

 
1. เพื่อศึกษาการพฒันา และการสร้างแอพพลิเคชัน่บนโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟนท่ี

ทาํงานดว้ยระบบปฏิบติัการแอนดรอยด ์
2.เพื่อช่วยจดัการกบัปัญหาและลดการสูญเสียขณะเกิดการหกลม้ในผูสู้งอาย ุ
3.เพื่อเป็นแนวทางในการพฒันาแอพพลิเคชัน่สาํหรับผูท่ี้สนใจ 

 
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

 

1 พฒันาและสร้างแอพพลิเคชัน่เพื่อตรวจสอบและแจง้เตือนการหกลม้ในผูสู้งอายโุดยอาศยัค่า

เอาทพ์ตุท่ีไดจ้ากเซ็นเซอร์วดัความเร่ง ท่ีมีอยูภ่ายในโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน ท่ีทาํงาน

ดว้ยระบบปฏิบติัการแอนดรอยดม์าช่วยในการตรวจสอบพฤติกรรมการหกลม้ 

2 ทาํการส่งสัญญาณแจง้เตือนตามรูปแบบท่ีกาํหนด อาทิ ขอ้ความสั้นไปยงัเลขหมายโทรศพัท์

ท่ีกาํหนดไวห้รือการแจง้เตือนผา่นสญัญาณเสียง เป็นตน้ 

 
1.4 ประโยชน์ของโครงงาน 

 
1. ทาํให้เกิดการเรียนรู้หลกัการพฒันาและการสร้างแอพพลิเคชัน่ บนระบบปฏิบติัการแอน

ดรอยดใ์นโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน 
2. ไดพ้ฒันาและสร้างแอพพลิเคชัน่ท่ีมีส่วนช่วยในการจดัการเม่ือเกิดการหกลม้ในผูสู้งอายุ

ทั้งน้ีเพื่อช่วยอาํนวยความสะดวก และลดการสูญเสียท่ีอาจจะเกิดข้ึนได ้
3. นาํความรู้ท่ีไดจ้ากการศึกษาการพฒันาและการสร้างแอพพลิเคชัน่ บนระบบปฏิบติัการแอน

ดรอยด ์ไปพฒันาและประยกุตใ์ชใ้นกระบวนการเชิงวิศวกรรม หรือในสาขาอ่ืนๆท่ีเก่ียวขอ้ง 
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1.5 โครงสร้างของโครงงาน 

 

 

ภาพท่ี 1.1 โครงสร้างระบบการทาํงานของโครงงาน 
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บทที ่2 
ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

 
โครงงานท่ีจดัทาํน้ี ผูจ้ดัทาํไดศึ้กษาและคน้ควา้ขอ้มูลดา้นเวชศาสตร์ผูสู้งอายท่ีุเก่ียวขอ้งกบั

การหกล้มในผู ้สูงอายุ วิธีการวัดค่าความเร่งจากเซ็นเซอร์วัดความเร่งสถาปัตยกรรมของ
ระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์ตลอดจนภาษาคอมพิวเตอร์ท่ีใชส้ําหรับการออกแบบและการพฒันา
แอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบติัการแอนดรอยด ์

 
2.1 ข้อมูลด้านเวชศาสตร์ผู้สูงอายุทีเ่กีย่วข้องกบัการหกล้มในผู้สูงอายุ[1] 

 
คาํจาํกดัความของคาํว่า “ หกลม้ ” ในทางงานวิจยัหมายถึงภาวะท่ีผูสู้งอายลุม้ลงไปสู่พื้น

หรือเป็นภาวะท่ีลม้ไปกระแทกกบัวสัดุอุปกรณ์ท่ีอยูใ่นบริเวณนั้นเช่นเกา้อ้ีหรือโตะ๊แลว้ตอ้งพยายาม
ดึงตวักลบัมาเพื่อรักษาการทรงตวังานวิจยัส่วนใหญ่จะทาํการรบกวนสมดุลการทรงตวัโดยไป
รบกวนฐานท่ีรองรับนํ้ าหนักขณะยืนกรณีน้ีการหกลม้หรือการสูญเสียการทรงตวัจะหมายถึงการ
เปล่ียนแปลงหรือการเคล่ือนท่ีของจุดศูนยก์ลางมวลออกมานอกฐานท่ีรองรับนํ้ าหนกัของร่างกาย
หรือในทางคลินิกอาจให้คาํจาํกดัความของการหกลม้ว่าเป็นการหลุดจากฐานท่ีรับนํ้ าหนักของ
ร่างกายโดยไม่ไดเ้จตนา 

ในปี ค.ศ. 1987 คณะทาํงานเก่ียวกบัการป้องกนัการหกลม้ในผูสู้งอายุของ Kellogg 
International ใหค้าํจาํกดัความของการหกลม้ว่า “การลม้ลงสู่พื้นหรือระดบัตํ่ากว่าโดยไม่ไดเ้จตนา 
ท่ีไม่ไดเ้กิดจากแรงกระแทกอย่างแรงภาวะไม่รู้สติภาวะอ่อนแรงทนัทีทนัใดจากโรคภาวะหลอด
เลือดในสมองและโรคลมชกั” คาํจาํกดัความน้ีเหมาะกบัการศึกษาการหกลม้ท่ีมีปัจจยัเส่ียงจากความ
บกพร่องของระบบประสาทการรับรู้และการเคล่ือนไหวและควบคุมการทรงตวั 

ปัจจุบนัประชากรผูสู้งอายใุนประเทศไทยมีจาํนวนเพิ่มข้ึนเน่ืองจากโครงสร้างทางสังคมท่ี
มีการเปล่ียนแปลงและวิทยาการทางการแพทยแ์ละสาธารณสุขท่ีดีข้ึนจากการศึกษาประชากร
ผูสู้งอายใุนประเทศไทยเม่ือปีค.ศ. 1999 พบว่ามีจาํนวน 5.2 ลา้นคนโดยจะเพ่ิมข้ึนเป็น 5.6 ลา้นคใน
ปีค.ศ. 2000 และในปีค.ศ. 2010 จะเพิ่มข้ึนเป็น 7.4 ลา้นคนจนถึงปีค.ศ. 2025 จะมีผูสู้งอายถึุง 13.9 
ลา้นคนโดยจะเป็นหญิงมากกว่าชายและผูสู้งอายุท่ีอยู่ตามลาํพงัในท่ีพกัอาศยัมีจาํนวนเพ่ิมข้ึน
ตามลาํดบัเน่ืองจากสภาวะทางเศรษฐกิจและสงัคมและมีจาํนวนไม่นอ้ยท่ีไดรั้บอุบติัเหตุรุนแรงขณะ
อยูล่าํพงัและอาจเป็นสาเหตุของการเสียชีวิตตามมาซ่ึงพบว่าผูสู้งอายท่ีุมีอายมุากกว่า 70 ปีเสียชีวิต
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จากอุบติัเหตุการหกลม้อุบติัการณ์การหกลม้ข้ึนกบัสภาพทางร่างกายและสภาวะแวดลอ้มของแต่ละ
บุคคลผูสู้งอายุจะเส่ียงต่ออุบติัเหตุการหกลม้มากข้ึนเน่ืองจากมีขอ้จาํกัดในการทาํงานและการ
ช่วยเหลือตนเองและมกัดาํเนินชีวิตดว้ยการพึ่งพาผูท่ี้แขง็แรงกว่าเช่นลูกหลานผูใ้กลชิ้ดหรือผูดู้แล
จากงานวิจยัพบว่าแมผู้สู้งอายจุะอยูใ่นสภาพแวดลอ้มท่ีเหมาะสมแลว้ก็ตามอุบติัเหตุของการหกลม้
ยงัเพิ่มข้ึนจากขอ้มูลน้ีเป็นแนวทางท่ีบอกไดว้่าปัญหานั้นอาจมาจากสภาพร่างกายท่ีเส่ือมลงตามอายุ
เช่นมีความแขง็แรงของกลา้มเน้ือลดลงโดยเฉพาะกลา้มเน้ือขอ้ตะโพกขอ้เข่าและขอ้เทา้ซ่ึงนาํไปสู่
ปัญหาการควบคุมการทรงตวัการเดินท่ีผดิปกติทั้งน้ีเพราะการควบคุมการทรงตวัท่ีดีนั้นเกิดจากการ
ทาํงานท่ีมีประสิทธิภาพของระบบกระดูกและกลา้มเน้ือและระบบประสาท 
 

 
 

ภาพท่ี 2.1แสดงการหกลม้ 
 

1.ปัจจัยทีท่าํให้เกดิการหกล้มในผู้สูงอายุ 
 
ปัจจยัท่ีทาํให้เกิดการหกลม้ในผูสู้งอายแุบ่งออกเป็นปัจจยัภายใน และปัจจยัภายนอกโดยท่ี

ปัจจยัภายในจะเป็นการเปล่ียนแปลงทางสรีรวิทยาระบบกระดูกและกลา้มเน้ือและทางจิตใจทาํให้
เกิดการเปล่ียนแปลงของสภาพร่างกายเม่ืออายุเพิ่มข้ึนส่งผลให้ผูสู้งอายุหกลม้ไดง่้ายไดแ้ก่อายุท่ี
เพิ่มข้ึนประวติัการหกลม้ในอดีตการเจบ็ป่วยเร้ือรังการไดรั้บการรักษาทางยา เช่นยากล่อมประสาท
ยาคลายเครียดมีความบกพร่องในดา้นการทรงตวัและการเคล่ือนไหวระบบประสาทรับความรู้สึก
บกพร่องรวมถึงการมองเห็นภาพท่ีไม่ชดัเจนภาวะความมึนงงความบกพร่องทางการรับรู้การเรียนรู้
และความเขา้ใจต่อส่ิงแวดลอ้มความผิดปกติทางระบบหัวใจ และหลอดเลือดระบบประสาทและ
กลา้มเน้ือระบบกระดูกและปัญหาของเทา้ ส่วนปัจจยัภายนอกจะเป็นปฏิกิริยาของร่างกายในการ
ตอบสนองต่อส่ิงแวดลอ้ม ซ่ึงตอ้งนาํมาพิจารณาในการป้องกนัการหกลม้โดยผูท่ี้มีการเคล่ือนไหว
อยู่ตลอดเวลาจะเกิดการบาดเจ็บจากการหกลม้น้อยกว่าผูท่ี้กลวัหรือไม่อยากเคล่ือนไหวซ่ึงอาจมี
ภาวะของกระดูกบางหรือการป้องกันตนเองไม่ให้เกิดการหกล้มผูสู้งอายุท่ีอยู่เฉยๆไม่ค่อย
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เคล่ือนไหวไม่แขง็แรงมีแนวโนม้ท่ีจะหกลม้ผูสู้งอายมุกัจะเกิดการบาดเจ็บจากการหกลม้เน่ืองจาก
สภาพแวดลอ้มท่ีเป็นอนัตรายเช่นบนัไดหรือพื้นท่ีท่ีไม่คุน้เคยเม่ือออกจากบา้นนอกจากน้ีปัจจยั
ภายนอกอ่ืนๆได้แก่แสงสว่างไม่เพียงพอทางข้ึนบันไดท่ีไม่ปลอดภัยหรือพื้นต่างระดับและ
พฤติกรรมท่ีก่อใหเ้กิดความเส่ียง 
 

 
 

ภาพท่ี 2.2แสดงพฤติกรรมการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ

2.2 ระบบปฏบัิติการแอนดรอยด์[3] 

 
ระบบปฏิบติัการแอนดรอยดเ์ป็นซอฟแวร์ท่ีมีโครงสร้างแบบเรียงทบัซอ้น หรือแบบสแตก็

ซ่ึงรวมเอาระบบปฏิบติัการมิดเดิลแวร์และแอพพลิเคชัน่ท่ีสาํคญัเขา้ไวด้ว้ยกนั เพื่อใชส้าํหรับทาํงาน
บนอุปกรณ์พกพาเค ล่ือนท่ีโดยเฉพาะ  เ ช่น  โทรศัพท์เค ล่ือนท่ี  เ ป็นต้นการทํางานของ
ระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์นั้น มีพื้นฐานอยู่บนระบบลีนุกซ์เคอร์เนลซ่ึงใช ้Android Software 
Development Kitเป็นเคร่ืองมือสาํหรับการพฒันาแอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบติัการแอนดรอยด ์โดย
ใชภ้าษาจาวาในการพฒันา 

แอนดรอยด์เร่ิมพฒันาโดยบริษทัแอนดรอยด์และต่อมาไดผ้นวกเขา้กบับริษทักูเกิลซ่ึงใน
เดือนพฤศจิกายน ค.ศ.2007ไดมี้การร่วมมือกนัระหว่างบริษทัชั้นนาํมากกว่า 33 บริษทัเพื่อพฒันา
ระบบแอนดรอยด์ทั้งบริษทัผูใ้ห้บริการโทรศพัทเ์คล่ือนท่ี บริษทัผูผ้ลิตอุปกรณ์โทรศพัทเ์คล่ือนท่ี
บริษทัซอฟตแ์วร์ และบริษทัเอกชนต่างๆ เช่น HTC, LG, Motorola, Samsung, China Mobile 
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Communications, KDDI, DoCoMo, Sprint/Nextel, T-Mobile, Telecom Italia, Telefonica, 
Audience, Broadcom, Intel, Marvel, NVidia, eBay, Packet Video, TAT และ Wind River เป็นตน้ 
โดยใชช่ื้อกลุ่มว่า Open Handset Allianceทั้งน้ี OHA ไดร่้วมมือกนัพฒันามาตรฐานสาํหรับการ
พฒันาซอฟตแ์วร์ระบบเปิดหรือ โอเพนซอร์สโดยมีลิขสิทธ์ิตาม Apache Version 2 license ซ่ึงหลกั
ลิขสิทธ์ิของ Apache จะอนุญาตให้ผูพ้ฒันาสามารถนาํโคด้ท่ีมีอยูไ่ปพฒันาต่อได ้ทั้งในส่วนของ
แบบการคา้หรือซอฟตแ์วร์กรรมสิทธ์ิและแบบใชฟ้รีหรือฟรีแวร์กไ็ด ้

 
2.3 ประเภทของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 
 

เน่ืองจากระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์เป็นซอฟต์แวร์ระบบเปิด จึงอนุญาตให้นักพฒันา
หรือผูท่ี้สนใจสามารถดาวน์โหลดซอร์สโคด้ไดท้าํให้มีผูพ้ฒันาจากหลายๆฝ่ายนาํเอาซอร์สโคด้มา
ปรับแต่งและพฒันาสร้างแอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์ในรูปแบบของตนเองมาก
ข้ึน โดยสามารถแบ่งประเภทของระบบปฏิบติัการแอนดรอยดอ์อกเป็นกลุ่มๆได ้3 ประเภทดงัต่อไป 
 

1. Android Open Source Project  
 

  เป็นระบบปฏิบติัการแอนดรอยดป์ระเภทแรกท่ีทางบริษทักูเกิลเปิดให้สามารถนาํเอาซอร์
สโคด้ไปติดตั้งและใชง้านในอุปกรณ์ต่างๆไดโ้ดยท่ีไม่ตอ้งเสียค่าใชจ่้าย 

 
2. Open Handset Mobile  

 
เป็นแอนดรอยดท่ี์ไดรั้บการพฒันาร่วมกบักลุ่ม Open Hand set Alliance ซ่ึงบริษทัเหล่าน้ีจะ

พฒันาระบบแอนดรอยดใ์นรูปแบบของตนเอง โดยมีรูปร่างหนา้ตาการแสดงผลและฟังกช์นัการใช้
งานท่ีแตกต่างกนั รวมไปถึงอาจจะมีความเป็นเอกลกัษณ์และรูปแบบการใช้งานเป็นของแต่ละ
บริษทัและโปรแกรมแอนดรอยด์ประเภทน้ีก็จะไดรั้บสิทธิบริการเสริมต่างๆจากกูเกิลท่ีเรียกว่า 
Google Mobile Serviceซ่ึงเป็นบริการเสริมท่ีทาํใหร้ะบบปฏิบติัการแอนดรอยดมี์ประสิทธิภาพมาก
ข้ึน 
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3. Cooking หรือ Customize 
 
เป็นระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์ท่ีนกัพฒันานาํเอาซอร์สโคด้จากแหล่งต่างๆมาปรับแต่ง

ใหอ้ยูใ่นรูปแบบของตนเอง ซ่ึงการพฒันาจะตอ้งปลดลอ็คสิทธิในการใชง้านอุปกรณ์เสียก่อนจึงจะ
สามารถติดตั้งได ้ทั้งน้ีระบบปฏิบติัการแอนดรอยดป์ระเภทน้ีถือไดว้่าเป็นประเภทท่ีมีความสามารถ
สูงท่ีสุด เน่ืองจากจะไดรั้บการปรับแต่งขีดความสามารถต่างๆให้มีความเขา้กนัไดก้บัอุปกรณ์นั้นๆ
จากผูใ้ชง้านจริง 

 
2.4 สถาปัตยกรรมของแอนดรอยด์[4] 

 

สถาปัตยกรรมของการออกแบบระบบปฏิบติัการแอนดรอยดน์ั้นถูกแบ่งออกเป็นลาํดบัชั้น

หรือจะเรียกวา่ Layer โดยท่ีแต่ละจะเรียกใชบ้ริการจากระดบัชั้นท่ีอยูด่า้นล่างของตวัเอง ซ่ึงสามารถ

แบ่งออกเป็น4 ชั้นหลกัคือ ชั้นลีนุกซ์เคอร์เนลชั้นไลบรารีชั้นแอพพลิเคชัน่เฟรมเวิร์คและชั้น

แอพพลิเคชัน่ 

 

1.ช้ันแอพพลเิคช่ัน 

 

ชั้นน้ีเป็นชั้นบนสุดของโครงสร้างแอนดรอยดซ่ึ์งเป็นส่วนของแอพพลิเคชัน่ท่ีพฒันาข้ึนมา

ใชง้าน เช่น แอพพลิเคชัน่รับส่งขอ้ความ,แอพพลิเคชัน่โทรศพัท,์ และแอพพลิเคชัน่บราวเซอร์ เป็น

ตน้ ทั้งน้ีโปรแกรมในชั้นแอพพลิเคชัน่นั้นจะอยูใ่นรูปแบบของไฟล ์.apk ซ่ึงโดยทัว่ไปแลว้จะอยูใ่น

ไดเร็คทอรี data/app ของโทรศพัทเ์คล่ือนท่ี 
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2.ช้ันแอพพลเิคช่ันเฟรมเวร์ิค  

 

โดยปกติแลว้นักพฒันาสามารถเรียกใชง้านแอนดรอยด์ผ่าน Application Programming 

Interfaceไดซ่ึ้งแอนดรอยด์ไดอ้อกแบบไวเ้พื่อลดความซํ้ าซ้อนในการใชง้านซํ้ าของ Application 

Component โดยมีตวัอยา่งแอพพลิเคชัน่เฟรมเวิร์ค ดงัน้ี 

- View System คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีควบคุมการทาํงาน สาํหรับการสร้างแอพพลิเคชัน่ 
เช่นlists, grids, text boxes, buttons และembeddable web browser 
- Location Manager คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีดูแลค่าตาํแหน่งของเคร่ืองอุปกรณ์พกพา
เคล่ือนท่ี 
- Content Provider คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีควบคุมการเขา้ถึงของขอ้มูลท่ีมีการใชง้าน
ร่วมกนั 
- Resource Manager คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีดูแลการเขา้ใชข้อ้มูลต่างๆท่ีไม่ใช่โคด้  
- Notification Manager คือส่วนท่ีทาํหน้าท่ีควบคุมอีเวนตต่์างๆ ท่ีแสดงบนแถบ
สถานะเช่น การแจง้เตือนในกรณีไดรั้บขอ้ความ 
- Activity Manager คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีควบคุม Life Cycle ของแอพพลิเคชัน่ 

 
3.ช้ันไลบรารี  
 
ระบบแอนดรอยด์ไดร้วบรวมไลบรารีท่ีสําคญัและจาํเป็นต่อการพฒันาโปรแกรมเอาไว้

มากมายซ่ึงจะถูกเขียนดว้ยภาษาซีและภาษาซีบวกๆ 
- System C library เป็นกลุ่มไลบรารีมาตรฐานท่ีอยูบ่นพื้นฐานของภาษาซีไลบรารี 
- Media Libraries เป็นกลุ่มการทาํงานดา้นมลัติมีเดีย เช่น ออดิโอ วิดีโอ ภาพน่ิง

ต่างๆ 
- Surface Manager เป็นการจดัรูปแบบของหนา้จอแสดงผล 
- 2D/3D library เป็นกลุ่มการทาํงานดา้นกราฟิกแบบ 2 มิติ หรือ Scalable Graphics 

Libraryและแบบ 3 มิติ หรือ OpenGL 
- Free Type เป็นกลุ่มของบิตแมปและเวคเตอร์สาํหรับการเรนเดอร์ภาพ 
- SQLite เป็นกลุ่มของฐานขอ้มูลซ่ึงจะใชเ้ป็นท่ีสาํหรับเกบ็ขอ้มูลของแอพพลิเคชัน่ 



 

4.ช้ัน
 
ระบ

ภายในชั้นน้ีจ
เขา้ถึงระบบป

 

 
ภาพท่ี 2.3 สถ

- Browser 
ของ Web
 

นลนุีกซ์เคอร์เ

บบปฏิบติัการ
จะมีฟังกช์นัก
ปฏิบติัการลีนุ

ถาปัตยกรรมข

Engine เป็น
bkit 

เนล 

รแอนดรอยด
การทาํงานหล
นกซ์ไดจ้ากชุด

ของแอนดรอ

นกลุ่มของการ

ด์มีหลกัการอ
ลายๆส่วน ซ่ึง
ดคาํสัง่ Comm

ยด ์

รแสดงผลบน

อยู่บนพื้นฐาน
งถูกพฒันาข้ึน
mand Prompt 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

นเวบ็บราวเซอ

นของระบบป
นดว้ยภาษาซีแ
เช่น adb shel

อร์ซ่ึงจะอยูบ่น

ปฏิบติัการลีน
และนกัพฒัน
ll 

10 

นพื้นฐาน

นุกซ์โดย
าสามารถ
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2.5 เซ็นเซอร์วัดความเร่ง[5] 
 

  ตามนิยามคือ เซ็นเซอร์ท่ีทาํหนา้ท่ีวดัความเร่งท่ีเปล่ียนแปลงไปในหน่วย เมตรต่อวินาที2

ตวัอยา่งเช่น ความเร่งของแรงโนม้ถ่วงของโลกมีค่าประมาณ 9.81m/s2 หรือแทนดว้ยสัญลกัษณ์ A 
โดยจะใชเ้ซ็นเซอร์วดัความเร่งเป็นตวับอกว่าอยู่ในสถานะน่ิงเฉยหรือมีการเคล่ือนไหวโดยอาจมี
ขอ้จาํกดัคือค่าผลลพัธ์หรือเอาตพ์ุตของเซ็นเซอร์วดัความเร่งจะมีการเปล่ียนแปลงอยูเ่สมอแมว้่าจะ
วางโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีไวใ้นลกัษณะอยูน่ิ่งกต็ามขอ้มูลท่ีไดรั้บจากการวดัค่าของเซ็นเซอร์วดัความเร่ง 
ท่ีมีอยูภ่ายในโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีจะแสดงค่าความเร่งในแกน X , แกน Y และแกน Z ซ่ึงจะถูกแสดง
อยูใ่นรูปของจาํนวนทศนิยมในหน่วย เมตรต่อวินาที2 โดยผลรวมของค่าความเร่งทั้งหมดจากทุกๆ
แกนสามารถคาํนวณไดด้งัสมการต่อไปน้ี 

 

    lAl = Ax
2                    (2.1) 

 
   เม่ือ lAlคือค่าขนาดของความเร่งท่ีไดจ้ากแกนA ,A , A  
    A คือค่าเฉล่ียท่ีไดจ้ากแกน X 

    A คือค่าเฉล่ียท่ีไดจ้ากแกน Y 
    A คือค่าเฉล่ียท่ีไดจ้ากแกนZ 

 
2.6 สมการและค่าสถิติทีใ่ช้คาํนวณ 

1.ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน[6] 
 
การคาํนวณส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานใชห้ลกัการเดียวกนักบัการคาํนวณส่วนเบ่ียงเบนเฉล่ีย

โดยหลีกเล่ียงการคาํนวณหาค่าสัมบูรณ์และใช้การยกกาํลงัสองของผลต่างแทน ส่วนเบ่ียงเบน
มาตรฐานเป็นรากท่ีสองของค่าเฉล่ียกาํลงัสองของความแตกต่างของขอ้มูลแต่ละตวักบัตวักลางเลข
คณิตของขอ้มูลชุดนั้น บางคร้ังใชส้ญัลกัษณ์แทนดว้ย S และความแปรปรวน คือกาํลงัสองของส่วน
เบ่ียงเบนมาตรฐาน  
 
 

   
∑ Xi X ²n
i 1

N                  (2.2) 
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 เม่ือ S คือค่าความเบ่ียงเบนมาตรฐาน 

 X คือค่าของขอ้มูลแต่ละตวัหรือจุดก่ึงกลางชั้นแต่ละตวั  
 Xคือค่าเฉล่ียของแกน 
 Nคือจาํนวนของขอ้มูลทั้งหมด 

 
 
2.ค่าเฉลีย่เลขคณติ[7] 
 
ค่าเฉล่ียเลขคณิต (X ) จดัว่าเป็นค่าท่ีมีความสําคญัมากในวิชาสถิตเพราะค่าเฉล่ียเลขคณิต

เป็นค่ากลางหรือเป็นตวัแทนของขอ้มูลท่ีดีท่ีสุด เพราะเป็นค่าท่ีไม่เอนเอียงเป็นค่าท่ีมีความคงเส้นคง
วาเป็นค่าท่ีมีความแปรปรวนตํ่าท่ีสุด และ เป็นค่าท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุดแต่ค่าเฉล่ียเลขคณิตก็มี
ขอ้จาํกดัในการใชเ้ช่น ถา้ขอ้มูลมีการกระจายมาก หรือขอ้มูลบางตวัมีค่ามากหรือนอ้ยจนผิดปกติ 
หรือขอ้มูลมีการเพิ่มข้ึนเป็นเท่าตวั ค่าเฉล่ียเลขคณิตจะไม่สามารถเป็นค่ากลางหรือเป็นตวัแทนท่ีดี
ของขอ้มูลได ้

 

    x
∑ X

N
                   (2.3) 

 
  เม่ือ   Xคือค่าเฉล่ียของแต่ละแกน 
     x คือค่าสงัเกตของขอ้มูลลาํดบัท่ี i 
  N คือจาํนวนคร้ังท่ีทาํ 
 

3.การนอร์มัลไลท์เซชัน[8] 
 
การนอร์มอลไลท์เซชันคือการแปลงขอ้มูลท่ีมีโครงสร้างแบบรีเลชนันัลจากรูปแบบท่ีมี

ความซํ้าซอ้นใหอ้ยูใ่นรูปท่ีใชง้านไดง่้าย เพื่อใหท้าํการเพ่ิมขอ้มูลลบขอ้มูล หรือแกไ้ขขอ้มูลท่ีอยูใ่น
รีเลยช์นัไดโ้ดยไม่เกิดความผิดพลาด หรือเกิดความไม่คงท่ีความไม่แน่นอนและความขดัแยง้ของ
ขอ้มูลของขอ้มูลซ่ึงเรียกว่า ความผิดปกติความซํ้ าซ้อนขอขอ้มูลในรีเลยช์นัอาจจะทาํให้เกิดความ
ผดิปกติ ซ่ึงแบ่งไดเ้ป็น 3 ลกัษณะคือ 
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-ความผดิพลาดจากเพิ่มขอ้มูล 
-ความผดิพลาดจากลบ 
-ความผดิพลาดจากการแกไ้ข 

 

  UA Ax
A       (2.4) 

  UA
Ay
A       (2.5) 

  UA Az
A       (2.6) 

 

   เม่ือ UA คือค่าปกติท่ีไดจ้ากแกน X 
    UA คือค่าปกติท่ีไดจ้ากแกนY 
    UA คือค่าปกติท่ีไดจ้ากแกน Z 
 
   โดยจะมีความสมัพนัธ์ของค่าปกติท่ีไดจ้ากแต่ละแกนดงัต่อไปน้ี 

      UA UA UA 1    (2.7) 
 

4.การหาค่าสูงสุด[9] 
การหาค่าสูงสุด คือการพิจารณาค่าท่ีมากท่ีสุดซ่ึงปรากฎอยูภ่ายในกลุ่มขอ้มูล 
 
    Max  ค่าสูงสุดท่ีปรากฎของแต่ละแกน   (2.8) 
 

   เม่ือx คือค่าท่ีไดจ้ากแกนX 
y คือค่าท่ีไดจ้ากแกนY 
   zคือค่าท่ีไดจ้ากแกนZ 

 
 
 
 

5.การหาค่าตํ่าสุด[9] 
การหาค่าตํ่าสุด คือการพิจารณาค่าท่ีนอ้ยท่ีสุดซ่ึงปรากฎอยูภ่ายในกลุ่มขอ้มูล 
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    Min ค่าตํ่าสุดท่ีปรากฎของแต่ละแกน                (2.9) 
 
   เม่ือx คือค่าท่ีไดจ้ากแกนx 
y คือค่าท่ีไดจ้ากแกนy 
  zคือค่าท่ีไดจ้ากแกนz 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
บทที ่3 

ขั้นตอนการออกแบบการทดลองและการพฒันาแอพพลเิคช่ัน 



 

การอ
ขอ้มูลท่ีมีมาอ
การนาํไปใชง้
 
3.1 โทรศัพท์

 
การท

ความเร่งเพื่อ
ดว้ยโทรศพัท
Processor AR
216 MB, Inte
 

ภาพท่ี 3.1 โท

 
 
1. กา
 

ออกแบบรูปแ
ออกแบบสร้า
งาน เพื่อใหเ้กิ

ท์เคลือ่นทีท่ีใ่ช้ใ

ทดลองเพ่ือต
เปรียบเทียบผ
ท์เคล่ือนท่ีปร
RMv7, Singl
ernal Memor

ทรศพัทเ์คล่ือน

ารแสดงตาํแห

แบบการทดล
างและพฒันา
กิดประโยชน์ส

้ ในการทดลอ

รวจสอบหาค
ผลลพัธ์ท่ีไดจ้
ระเภทสมาร์ท
le- CoreCPU,
y 197 MB, A

นท่ีสมาร์ทโฟ

หน่งของแกน

ลอง เป็นการร
าแอพพลิเคชัน่
สูงสุดแก่ผูใ้ช้

ง[10] 

ค่าความเร่งใน
ากการทดลอ
ทโฟนโดยเลื
, Frequency 5

Android Firmw

ฟนยีห่อ้โมโต

ภายในโทรศัพ

ระบุโครงสร้า
น ให้ตรงตาม
ช ้

นแกน X, Y 
งจากพฤติกร
ลือกใชโ้ทรศพั
550 MHz, Re
ware version 

โรล่า รุ่นไมล์

พท์เคลือ่นที่

งการทาํงานห
มวตัถุประสงค

และแกน Z 
รมต่างๆ ในค
พัท์ยี่ห้อโมโ
enderer Powe
2.2.1 

ลส์โตน  

หลกัของระบ
คแ์ละให้เหม

 ท่ีไดจ้ากเซ็น
คร้ังน้ีไดท้าํกา
ตโรล่า รุ่นไม
erVR SGX 53

 

15 

บ เพื่อนาํ
าะสมกบั

นเซอร์วดั
ารทดลอง
มล์สโตน 
30, RAM 
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ลกัษณะของการวางแกนของโทรศพัท์เคล่ือนท่ีท่ีนาํมาอ่านค่าความเร่งจากเซ็นเซอร์วดั
ความเร่งท่ีมีอยูภ่ายในโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน โดยจะมีแกน X, Yและแกน Zเป็นตวั
หลกัในการทาํงาน แกน + Xจะมีทิศทางไปทางดา้นขวามือของโทรศพัท ์แกน - Xจะมีทิศทางไป
ทางดา้นซา้ยมือของโทรศพัท ์แกน + Yจะมีทิศทางไปทางดา้งล่างของโทรศพัท ์แกน - Yจะมี
ทิศทางไปทางดา้นบนหวัของโทรศพัท ์ส่วนแกน + Zจะมีทิศทางไปทางดา้นหนา้จอแสดงผลของ
โทรศพัท ์และแกน - Zจะมีทิศทางไปทางดา้นหลงัของโทรศพัท ์โดยทาํการติดตั้งโทรศพัทเ์คล่ือนท่ี
ไวท่ี้บริเวณขา้งลาํตวั (ท่ีเอว) แลว้ทาํการทดลองเพื่อเปรียบเทียบหาผลลพัธ์ของค่าความเร่งท่ีไดข้ณะ
ก่อนเกิดการหกลม้และค่าท่ีไดห้ลงัจากเกิดการหกลม้ของแต่ละแกน ดงัแสดงในภาพ 

 

 
 

ภาพท่ี 3.2 การแสดงตาํแหน่งแกนเซ็นเซอร์วดัความเร่งในโทรศพัท ์

 
2.ข้อดีของโทรศัพท์เคลือ่นทีส่มาร์ทโฟน ยีห้่อโมโตโรล่า รุ่นไมล์สโตน 

- หน่วยประมวลผลของโทรศพัท ์ทาํงานท่ีความถ่ี 550 - 600MHzทาํใหส้ามารถใช้
เวลาในการประมวลผลไดอ้ยา่งรวดเร็ว 

- ทาํงานดว้ยระบบปฏิบติัการแอนดรอยดF์irmware version 2.2.1 โดยเป็นเวอร์ชนั
แรกท่ีอนุญาตใหส้ามารถทาํการติดตั้งและถ่ายโอนแอพพลิเคชัน่ ลงบน
หน่วยความจาํภายนอกชนิด SD Card 

- ขนาดของเคร่ืองโทรศพัทไ์ม่ใหญ่จนเกินไป ทาํใหเ้กิดความสะดวกในการพกพา 
- วสัดุท่ีใชป้ระกอบตวัเคร่ืองของโทรศพัทบ์างส่วนทาํจากโลหะ ทาํใหเ้กิดความ

แขง็แรงและทนทานในการใชง้าน 
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3.ข้อด้อยของโทรศัพท์เคลือ่นทีส่มาร์ทโฟน ยีห้่อโมโตโรล่า รุ่นไมล์สโตน 

เน่ืองจากวสัดุท่ีใชป้ระกอบตวัเคร่ืองของโทรศพัทบ์างส่วนทาํจากโลหะ อาจทาํใหเ้กิดการ
นาํไฟฟ้าไดใ้นบางกรณีแบตเตอร่ีของโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีมีระยะเวลาการใชง้านท่ีสั้น เม่ือมีการใช้
งานโทรศพัทต์ลอดเวลา และหากมีการเปิดใชง้านหนา้ต่างของแอพพลิเคชัน่สลบักบัหนา้ต่างอ่ืนๆ
ของโทรศพัท์บ่อยๆเป็นระยะเวลานาน พบว่าตวัเคร่ืองโทรศพัท์มีอุณหภูมิสูงข้ึน ทั้งน้ีอาจเป็น
สาเหตุมาจากการออกแบบระบบระบายความร้อนของตวัเคร่ืองโทรศพัท ์

 
3.2 การออกแบบรูปแบบการเคลือ่นไหว 

 
1.การเดินปกติ ทาํการออกแบบโดยจะเดินไปในทางทิศเหนือ ตะวนัออก ตะวนัตก และทิศ

ใต ้และการเดินปกติแบบต่อเน่ืองทั้ง 4 ทิศโดยเปล่ียนทิศทางเดินในเวลา 1นาที 
2.การยนืทาํการออกแบบโดยจะมีการยนืหนัหนา้ไปทางทิศเหนือ ตะวนัออก ตะวนัตก และ

ทางทิศใต ้และการยนืแบบต่อเน่ืองทั้ง 4 ทิศโดยเปล่ียนทิศทางการยนืในเวลา 1นาที 
3.การนัง่ ทาํการออกแบบโดยจะนัง่หันหนา้ไปทางทิศเหนือ ตะวนัออก ตะวนัตก และทาง

ทิศใต ้และออกแบบการนัง่แบบต่อเน่ืองทั้ง 4 ทิศโดยเปล่ียนทิศทางการนัง่ในเวลา 1นาที 
4. การนอน ทาํการออกแบบโดยจะมีการวางตวันอนไปทางทิศเหนือ ตะวนัออก ตะวนัตก 

และทางทิศใต ้และออกแบบการนอนแบบต่อเน่ืองทั้ง 4 ทิศโดยเปล่ียนทิศทางการนอนในเวลา 1
นาที แต่พบวา่การนอนสามารถทาํไดห้ลายแบบ อาทิเช่น นอนควํ่า นอนหงาย นอนตะแคงซา้ย และ
นอนตะแคงขวา เป็นตน้ 

 
 
 
 
 
 
3.3 การติดตั้งเคร่ืองมือสําหรับการพฒันาแอพพลเิคช่ันบนระบบปฏิบัตกิารแอนดรอยด์ 

 
1. Java Development Kit 
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อันดับแรกควรตรวจสอบและดําเนินการติดตั้ งภาษาจาวาลงในเคร่ืองคอมพิวเตอร์ 
เน่ืองจากแอพพลิเคชัน่ท่ีเราจะทาํการสร้างและพฒันานั้น ใชภ้าษาคอมพิวเตอร์ภาษาจาวาเป็นหลกั
ในส่วนน้ีมีขอ้แนะนาํว่า ให้ทาํการติดตั้ง JDK 5หรือ 6 และติดตั้ง JDK SE 6.0ซ่ึงสามารถทาํการ
ดาวน์โหลดไดท่ี้ http://java.sun.com/javase/downloads  โดยท่ีเวอร์ชัน่ 32 บิตจะสามารถทาํงาน
อยา่งมีประสิทธิภาพท่ีสุด 

 
2.Eclipse 
 
ขั้นตอนต่อไปดาํเนินการติดตั้งเคร่ืองมือท่ีใชใ้นการพฒันาแอพพลิเคชัน่นัน่ คือโปรแกรม 

Eclipse  ซ่ึงถูกใชโ้ดย Google Developer ผูส้ร้างและผูพ้ฒันาระบบปฏิบติัการแอนดรอยดโ์ดย
สามารถดาวน์โหลดไดท่ี้http://www. eclipse.org/downloads 
 

3. Android Software Development kit 
 
Android SDK จะประกอบดว้ยสองส่วน คือ SDK Starter Package และ SDK Components 

เม่ือเราทาํการดาวน์โหลดจะไดไ้ฟล.์zip ต่อจากนั้นให้เราทาํการ unzip ไฟลท่ี์ไดแ้ลว้ยา้ยไปไวใ้น
ไดเรกทอรีหลกัเช่น C:\ Google หรือ แอพพลิเคชัน่กูเกิล โดยแนะนาํให้สร้างโฟลเดอร์ดงัน้ี 
C:/android จากนั้นให้นําไฟล์ท่ีทาํการ unzipได้ไปไวใ้นโฟลเดอร์ท่ีสร้างข้ึนน้ีทาํการติดตั้ ง
โปรแกรม SDK โดยทาํการเลือก SDK แลว้เลือกเคร่ืองหมายถูกทุกๆแพก็เกตแลว้เลือก install 
โปรแกรมจะแสดงรายการองคป์ระกอบต่างๆหลงัจากนั้นเลือกท่ี Accept All แลว้เลือก install 
 



 

ภาพท่ี 3.3การ
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อกท่ี OK. 

id/eclipse 

กลบัไปท่ี

องรายการ

Finish 
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3.4 การทดสอบการเขียนโปรแกรมด้วย Eclipse 

 

หัวขอ้น้ีจะแนะนาํการใชเ้คร่ืองมือ Eclipse สาํหรับการเขียนโปรแกรม และถือเป็นการ

ทดสอบการติดตั้ง JDK และ Eclipse วา่สามารถใชง้านไดส้มบูรณ์หรือไม่ 

- เปิดโปรแกรม Eclipse แลว้เลือกตาํแหน่งท่ีจะบนัทึก project  
- เลือกท่ีเมนู File>New>Project เลือก Android > Android Project ต่อจากนั้นเลือก 

Next 
- ทาํการป้อนขอ้มูลดงัต่อไปน้ี 
- Project Name : HelloAndroid 
- Build Target : Android 2.2 
- Application Name : Hello , Android 
- Package Name : org.example.hello 
- Create Activity : Hello 
- Min SDK Version : 8 
- เลือก Finish 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

3.5 การสร้าง
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3.6 การอ่านค่าจากเซ็นเซอร์วดัความเร่ง 
 

ในหวัขอ้น้ีจะกล่าวถึงตวัอยา่งภาษาจาวาท่ีใชแ้สดงผลค่าท่ีอ่านจากเซ็นเซอร์วดัความเร่ง ซ่ึง
จะไดค่้าความเอียงของแกน X, Y และแกน Z อีกทั้งยงัแสดงผลของทิศทางอีกดว้ย 

Public  voidonCreate (Bundle savedInstanceState) 

{ 

super .onCreate (savedInstanceState); 

// get  reference to SensorManager 

sm = (Sensormanager) getSystemService (SENSOR_SERVICE); 

setContentView (R.layout.main); 

xViewA = (TextView) findViewById (R.id.xbox); 

yViewA = (TextView) findViewById (R.id.ybox); 

zViewA = (TextView) findViewById (R.id.zbox); 

xViewO = (TextView) findViewById (R.id.xboxo); 

yViewO = (TextView) findViewById (R.id.yboxo); 

zViewO = (TextView) findViewById (R.id.zboxo); 

} 

ภาพท่ี 3.5การแสดงตวัอยา่งภาษาจาวาการอ่านค่าเซ็นเซอร์วดัความเร่ง 
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3.7 ขั้นตอนการทาํงานของแอพพลเิคช่ัน 

1.ขั้นตอนการทาํงานของแอพพลิเคชัน่ตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ

 

 

 

 

   

   อ่านค่าความเร่ง m/s2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.6ขั้นตอนการทาํงานของแอพพลิเคชัน่ตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ

 

 

 

เทจ็

เร่ิมตน้โปรแกรม

ประกาศตวัแปรX, Y , Z

เขียนโปรแกรมดึงค่าจาก Sensor 

X : 9 – 12; 

Y : -12 - -9; 

Z : 9 – 12;

จริง

การยนื

1 
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  1 

X : 9 – 12; 

Y : -12 - -9; 

Z : 6 – 9; 

การเดิน 

เทจ็

จริง 
X : 9 – 12; 

Y : -9 - -6; 

Z : 6 – 9;

การนัง่

เทจ็ 

จริง

2

 ภาพท่ี 3.7ขั้นตอนการทาํงานของแอพพลิเคชัน่ตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอายุ (ต่อ) 
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2 

X : 0 – 3; 

Y : -3 - 0; 

Z : 9 – 12; 

การนอน

X : 3 – 6; 

Y : -6 - -3; 

Z : 6 – 9;

การยนืลม้

เทจ็ 

จริง

เทจ็

จริง 

ส่งสัญญาณเสียงแจง้เตือน 

ส่งขอ้ความสั้น SMS แจง้

ขอ้ความ Notification แจง้เตือน

จบโปรแกรม

             ภาพท่ี 3.8ขั้นตอนการทาํงานของแอพพลิเคชัน่ตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ(ต่อ) 
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บทที ่4 
การทดลองและผลการทดลอง 

 
หลงัจากทาํการออกแบบการทดลองและส่วนของการพฒันาแอพพลิเคชัน่ในบทท่ี 3 แลว้

ในบทน้ีจะทาํการทดลองเพื่อหาค่าความเร่งในแต่ละแกนจากเซ็นเซอร์วดัความเร่งโดยนาํค่าผลลพัธ์
จากการทดลองท่ีไดม้าคาํนวณตามวิธีทางคณิตศาสตร์และสถิติ เพื่อหาค่ามาตรฐานสาํหรับนาํไปใช้
ในการตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ
 
4.1 การทดลองเพือ่หาค่าความเร่งในแต่ละแกนจากเซ็นเซอร์วดัความเร่ง 

 
1.วตัถุประสงค์ 

 
1. เพื่อหาค่าความเร่งในแกน X, Y และแกน Z 
2. เพื่อหาค่ามาตรฐาน ท่ีใชอ้า้งอิงสาํหรับตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ
3. เพื่อนาํค่าผลลพัธ์ท่ีไดม้าออกแบบแอพพลิเคชัน่ตรวจสอบการหกลม้ของผูสู้งอาย ุ
4. เพื่อท่ีจะเปรียบเทียบหาผลต่างของแต่ละพฤติกรรม 
 

2. อุปกรณ์ 

 
1. โทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน 

 ยีห่อ้โมโตโรล่า รุ่นไมลส์โตน     1 เคร่ือง 
2. เคร่ืองคอมพิวเตอร์      1 เคร่ือง 
3. นาฬิกาจบัเวลา       1 เคร่ือง 

 

 
 
 
 

 



 

3. ขั้

 

4.2 ตําแหน่ง
 
ในเบ

ลาํตวั (ท่ีเอว)
ลม้และค่าท่ีไ

 

ภาพท่ี 4.1แส
 

ันตอนการทด

1. ทาํการติด
2. ทาํการเปิ

ถูกจดัเกบ็
3. ทาํการตั้ง
4. ทาํการท

นาฬิกาจั
5. นาํผลลพั
6. นาํผลลพั

ความเบ่ีย
 
การติดตั้งโทร

บ้ืองตน้นั้นเร
) แลว้ทาํการท
ไดห้ลงัจากเกิด

สดงลกัษณะข

ดลอง 

ดตั้งโทรศพัท์
ปิดแอพพลิเค
บในรูปแบบไ
งัค่าช่วงเวลาใ
ดลอง การยนื
บัเวลาในแต่ล
พธ์ท่ีไดม้าทาํก
พธ์ท่ีไดม้าทาํ
ยงเบนมาตรฐ

รศัพท์เคลือ่น

ราเร่ิมทาํการท
ทดลองเพ่ือเป
ดการหกลม้

องแกนเซ็นเซ

ทเ์คล่ือนท่ีไวที้
ชัน่แอนโดรเ
ไฟลE์xcel 
ในการบนัทึก
น การเดินปก
ละการทดลอง
การเขียนกราฟ
การคาํนวณห
ฐาน ค่าขนาด 

นที ่

ทดลอง โดย
ปรียบเทียบผล

ซอร์ในโทรศพั

ท่ีตาํแหน่งขา้ง
ซ็นเซอร์ เพื่อ

ค่าความเร่ง โ
ติ  การนัง่ กา
ง การทดลอง
ฟดว้ยโปรแก
หาค่าสูงสุด ค
และค่านอร์ม

ทาํการติดตั้ง
ลลพัธ์ของค่า

พท ์

งลาํตวั (ท่ีเอว)
อเร่ิมทาํการบั

โดยเลือกบนัทึ
ารนอนหงาย 
ละ 1 นาที 
รม Math Lab
ค่าตํ่าสุด ค่าเฉ
มอไลทเ์ซชนั 

โทรศพัท์เคลื
าความเร่งท่ีได

) 
นัทึกค่าและค

ทึกค่าท่ีทุกๆ 0
และการยืนล้

b 
ฉล่ียของแต่ละ

ล่ือนท่ีไวท่ี้บริ
ดข้ณะก่อนเกิ
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ค่าท่ีไดจ้ะ

0.5 วินาที 
ม้ โดยใช้

ะแกน ค่า

ริเวณขา้ง
กิดการหก
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4.3 ผลการทดลองจากการวดัความเร่งของแต่ละพฤติกรรม 

 1.กราฟแสดงผลทดลองการยนื 

 

ภาพท่ี 4.2 กราฟแสดงผลการยนื 

 1.1การวเิคราะห์ผลจากกราฟการยนื 

 ภาพท่ี 4.2 จากกราฟการยนืแกนนอนจะเป็นจาํนวนการบนัทึกท่ีไดต่้อนาทีและแกนตั้งเป็น
ค่าความเร่งมีหน่วยเป็นเมตรต่อวินาที2ซ่ึงกราฟจะมีทั้งหมด 5 เส้นสีเหลืองคือเส้นบอกขนาดของ
แกน X , Y , Z จะมีค่าอยูป่ระมาณ17.9m/s² เส้นสีแดงคือแกน X มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 10.88 
m/s² เส้นสีนํ้ าเงินคือแกน Z มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 9.68 m/s² เส้นสีฟ้าคือการดิฟขนาดมีค่า
เท่ากบั 0 m/s² และเส้นสีเขียวคือแกน Y มีค่าติดลบประมาณ -10.44m/s² จะเห็นไดว้่าค่าของแต่ละ
แกนข้ึนอยู่กบัแนวการวางแกนของโทรศพัทจึ์งมีจุดเร่ิมของแกนท่ีต่างกนั ดงันั้นเส้นกราฟท่ีไดมี้
ลกัษณะคลา้ยเสน้ตรง เพราะไม่มีการเคล่ือนไหวหรือมีเพียงเลก็นอ้ย 
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2. กราฟแสดงผลทดลองการเดินปกติ 

 

ภาพท่ี 4.3  กราฟแสดงผลการเดินปกติ 

2.1 การวเิคราะห์ผลจากกราฟการเดินปกต ิ

ภาพท่ี 4.3 จากกราฟการเดินแกนนอนจะเป็นจาํนวนการบนัทึกท่ีไดต่้อนาทีและแกนตั้ง

เป็นค่าความเร่งมีหน่วยเป็นเมตรต่อวินาที2 กราฟจะมีทั้งหมด 5 เส้นสีเหลืองคือเส้นบอกขนาดของ

แกน X , Y , Z  จะมีค่าอยูป่ระมาณ 17.9  m/s² เส้นสีแดงคือแกน X มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 

10.88m/s² เส้นสีนํ้ าเงินคือแกน Z มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 9.68 m/s² เส้นสีฟ้าคือการดิฟขนาดมี

ค่าเท่ากบั 0 m/s² และเส้นสีเขียวคือแกน Y มีค่าติดลบประมาณ -10.44 m/s² จะสังเกตไดว้่าลกัษณะ

ของกราฟการเดินมีค่าความเร่งของแต่ละแกนอยู่ในช่วงใกลเ้คียงกบัการยืน และค่าความเร่งแต่ละ

แกนใกลเ้คียงกนักบัการยืน แต่มีจุดแตกต่างกนักนัคือการเดินจะเกิดการสวิงในช่วงจงัหวะกา้วเทา้

เดินจึงทาํให้เกิดค่าสูงสุด ค่าตํ่าสุดข้ึนมากกว่าการยืน ดงันั้นการเดินปกติจะมีลกัษณะกราฟเกิดการ

สวิงข้ึนในช่วงจงัหวะของการกา้วเทา้ 
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3.กราฟแสดงผลทดลองการน่ัง 

 

ภาพท่ี 4.4 กราฟแสดงผลการนัง่ 

3.1 การวเิคราะห์ผลจากกราฟการน่ัง 

ภาพท่ี 4.4จากกราฟการนัง่แกนนอนจะเป็นจาํนวนการบนัทึกท่ีไดต่้อนาทีและแกนตั้งเป็น

ค่าความเร่งมีหน่วยเป็นเมตรต่อวินาที2 กราฟจะมีทั้งหมด 5 เส้นสีเหลืองคือเส้นบอกขนาดของแกน 

X , Y , Z  จะมีค่าอยูป่ระมาณ 15.48 m/s² เส้นสีแดงคือแกน X มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 10.65 

m/s² เส้นสีนํ้ าเงินคือแกน Z มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 7.48 m/s² เส้นสีฟ้าคือการดิฟขนาดมีค่า

เท่ากบั 0 m/s² และเส้นสีเขียวคือแกน Y มีค่าติดลบประมาณ -8.37 m/s²  โดยกราฟท่ีไดจ้ากการ

ทดลองมีลกัษณะคลา้ยเส้นตรงใกลเ้คียงกบัการยืนแต่จะมีช่วงตาํแหน่งค่าความเร่งของแต่ละแกน

แตกต่างกนักบัการยนื โดยการนัง่จะมีค่าท่ีลดลงนอ้ยกวา่การยนื 
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4. กราฟแสดงผลการทดลองการนอนหงาย 

 

ภาพท่ี 4.5 กราฟแสดงผลการนอนหงาย 

4.1 การวเิคราะห์ผลจากกราฟการนอนหงาย 

ภาพท่ี 4.5 จากกราฟการนอนหงาย โดยท่ีแกนนอนจะเป็นจาํนวนการบนัทึกท่ีไดต่้อนาที

และแกนตั้งเป็นค่าความเร่งมีหน่วยเป็นเมตรต่อวินาที2 กราฟจะมีทั้งหมด 5 เส้นสีเหลืองคือเส้น

บอกขนาดของแกน X , Y , Z จะมีค่าอยูป่ระมาณ 12 m/s² เส้นสีแดงคือแกน X มีค่าช่วงความเร่ง

ประมาณ 1.79 m/s² เส้นสีนํ้ าเงินคือแกน Z มีค่าช่วงความเร่งประมาณ 12 m/s² เส้นสีฟ้าคือการดิฟ

ขนาดมีค่าเท่ากบั 0 m/s² และเส้นสีเขียวคือแกน Y มีค่าติดลบประมาณ -0.4 m/s² ดงันั้นจะสังเกตได้

ว่ากราฟจะมีลกัษณะคลา้ยเส้นตรงใกลเ้คียงกบัการยืนและการนัง่เพราะทาํการทดลองนอนอยูก่บัท่ี

หรือขยบัตวัเพียงเลก็นอ้ย แต่จะแตกต่างในช่วงตาํแหน่งค่าความเร่งของแต่ละแกนจะแตกต่างอยา่ง

สังเกตไดช้ดัเจนว่าเส้นสีเหลืองและสีนํ้ าเงินทบักนัแสดงว่าขนาดและแกน Z มีค่าท่ีเท่ากนั 12 m/s² 

และเส้นสีเขียวแกน Y จะมีประมาณ 0 m/s² ทบักบัเส้นดิฟ ส่วนแกน X เส้นสีแดงมีค่าน้อยมาก 

ดงันั้นการนอนหงายมีช่วงระยะห่างระหวา่งแกนนอ้ยท่ีสุด 
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5. กราฟแสดงผลการทดลองการยนืล้ม 

 
 

ภาพท่ี 4.6กราฟแสดงผลการยนืลม้แลว้ลุกข้ึน 

 

 

5.1 การวเิคราะห์ผลจากกราฟการยนืล้ม 

 

ภาพท่ี 4.6 การยืนลม้จะไดว้่าช่วงตาํแหน่งค่าความเร่งก่อนลม้จะมีค่าเท่ากบัช่วงตาํแหน่ง

ของการยืนมีค่าขนาดประมาณเท่ากบั 17.9 m/s² พอเกิดการลม้ลงไปแลว้จะมีเส้นกราฟท่ีเกิดการ

สวิงทาํให้กราฟมีค่าความเร่งท่ีไดด่ิ้งลงไปหาศูนยเ์พราะลม้ลงดว้ยความเร็วสูง แลว้ค่าความเร่งจะ

ค่อยๆขยบัมาอยู่ในตาํแหน่งช่วงค่าความเร่งของการนอนหงายซ่ึงจะมีค่าความเร่งเท่ากนัการนอน

หงายมีค่าขนาดประมาณเท่ากบั 12 m/s² ท่ีทดลองก่อนหนา้น้ี แลว้ค่อยๆขยบัตวัลุกข้ึนยนื 

 คือ ค่าขนาดของความเร่งท่ีไดจ้ากแกน A ,A ,A  

 คือค่าความเร่งจากการดิฟขนาด 

 คือ ค่าความเร่งจากแกน Az 
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 คือ ค่าความเร่งจากแกน A  

 คือ ค่าความเร่งจากแกนA  

ภาพท่ี4.7   การแสดงสญัลกัษณ์ของเสน้กราฟ  

4.6 ผลการทดลองทีไ่ด้จากการคาํนวณ 

ตารางท่ี4.1แสดงผลการเปรียบเทียบค่าเฉล่ีย ค่าความเบ่ียงเบน และค่านอร์มอลไลทเ์ซชนัท่ี
ไดจ้ากกราฟ 

 

ประเภท ค่าเฉลีย่ m/s²  ค่าความเบี่ยงเบน
m/s²  

ค่านอร์มอลไลท์เซชัน

เฉลีย่ m/s²  

การยนืน่ิง |A| 17.94899  

A  10.91933 0.185117 0.61 

A  -10.54612 0.323030 -0.57 

A  9.571317 0.568914 0.53 

การเดินปกต ิ |A| 17.90862  

A  10.87162 0.583983 0.60 

A  -10.87162 0.946375 -0.60 

A  6.20677 1.014942 0.51 

การน่ังน่ิง |A| 15.50738  

A  10.66430 0.274353 0.68 

A  -8.040976 0.368704 -0.52 



34 
 

ตารางท่ี4.1 แสดงผลการเปรียบเทียบค่าเฉล่ีย ค่าความเบ่ียงเบน และค่านอร์มอลไลทเ์ซ
ชนัท่ีไดจ้ากกราฟ (ต่อ) 
 

ประเภท ค่าเฉลีย่ m/s²  ค่าความเบี่ยงเบน
m/s²  

ค่านอร์มอลไลท์เซชัน

เฉลีย่ m/s²  

A  7.86658 0.7821878 0.50 

การนอนหงาย |A| 11.89958  

A  1.74659 0.337902 0.14 

A  -0.43844 0.851128 -0.03 

A  11.73429 1.143456 0.99 

การยนืล้ม |A| 11.991  

A  6.751715 4.370565 0.56 

A  -5.45623 4.959419 -0.53. 

A  8.272215 1.34814 0.62 

 

 

  เม่ือ|A|= ค่าขนาดท่ีไดจ้ากความเร่งจากแกน A ,A ,A  
  A  = ค่าความเร่งจากแกน x 
  A = ค่าความเร่งจากแกนy 
  A = ค่าความเร่งจากแกนz 
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ตารางท่ี 4.2 แสดงค่าสูงสุดและตํ่าสุดโดยของแต่ละพฤติกรรม 

 

ประเภท m/s²     m/s²  

การยนื 16.51 5.78 

การเดินปกติ 19.69 - 0.74 

การนัง่ 16.51 5.78 

การนอนหงาย 21.42 2.41 

การยนืลม้ 12.72 -13.94 
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จากการทดลอง เม่ือนาํค่าผลลพัธ์ของความเร่งท่ีไดม้าทาํการวิเคราะห์จะพบวา่ เราสามารถ

แยกประเภทของแต่ละพฤติกรรม โดยอาศยัค่าความเร่งในแต่ละแกนมาพิจารณา ไดด้งัต่อไปน้ี 
 

ตารางท่ี 4.3แสดงการจาํแนกประเภทของพฤติกรรมโดยอาศยัค่าความเร่งในแต่ละแกน 
 

ประเภทของพฤติกรรม ช่วงของค่าความเร่งในแต่ละแกน 
เมตร/วินาที2 (m/s2) 

1. การยนื แกน X 
9 – 12 

แกน Y 
(- 12) – (- 9) 

แกน Z 
9 – 12 

ค่าเฉล่ียแกน X 
 

10.919 - - 

ค่าเฉล่ียแกน Y 
 

- -10.546 - 

ค่าเฉล่ียแกน Z 
 

- - 9.571 

2. การเดินปกติ แกน X 
9 – 12 

แกน Y 
(- 12) – (- 9) 

แกน Z 
6 – 9 

ค่าเฉล่ียแกน X 
 

10.872 - - 

ค่าเฉล่ียแกน Y 
 

- -10.872 - 

ค่าเฉล่ียแกน Z 
 

- - 6.207 

3. การนัง่ แกน X 
9 – 12 

แกน Y 
(- 9) – (- 6) 

แกน Z 
6 – 9 

ค่าเฉล่ียแกน X 
 

10.664 - - 

ค่าเฉล่ียแกน Y 
 

- -8.041 - 

ค่าเฉล่ียแกน Z 
 

- - 7.866 
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ตารางท่ี 4.3แสดงการจาํแนกประเภทของพฤติกรรมโดยอาศยัค่าความเร่งในแต่ละแกน (ต่อ) 
 

4. การนอนหงาย แกน X 
0 – 3 

แกน Y 
(- 3) – 0 

แกน Z 
9 – 12 

ค่าเฉล่ียแกน X 
 

1.746 - - 

ค่าเฉล่ียแกน Y 
 

- -0.438 - 

ค่าเฉล่ียแกน Z 
 

- - 11.734 

5. การลม้ แกน X 
3 – 6 

แกน Y 
(- 6) – (- 3) 

แกน Z 
6 – 9 

ค่าเฉล่ียแกน X 
 

6.752 - - 

ค่าเฉล่ียแกน Y 
 

- -5.456 - 

ค่าเฉล่ียแกน Z 
 

- - 8.272 

 

ดว้ยวิธีการทางคณิตศาสตร์และสถิติ เม่ือนาํผลลพัธ์ค่าความเร่งท่ีไดม้าคาํนวณหาผลต่างดิฟ
จะไดค่้าเท่ากบัศูนย ์ซ่ึงพบวา่ไม่สามารถนาํไปใชใ้นการวิเคราะห์เพื่อจาํแนกประเภทของพฤติกรรม
ได ้ดว้ยเหตุน้ีจึงพิจารณาเลือกค่าเฉล่ียของค่าความเร่งในแต่ละแกนมาช่วยในการวิเคราะห์เพื่อ
จาํแนกประเภทของพฤติกรรมแทน  ตวัอยา่งเช่น พฤติกรรมของการหกลม้จะมีค่าเฉล่ียของความเร่ง
ในแนวแกน X อยูใ่นช่วง 3 – 6 m/s2แนวแกน Y อยูใ่นช่วง (-6)–(-3) m/s2และแนวแกน Z อยูใ่นช่วง 

6 – 9 m/s2  เป็นตน้ 
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บทที ่5 

สรุปและข้อเสนอแนะ 

 
รายงานน้ีเป็นการนําเสนอให้เห็นว่าเราสามารถประยุกต์นําค่าความเร่งท่ีถูกวัดจาก

เซ็นเซอร์วดัความเร่งท่ีมีอยูภ่ายในโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน มาช่วยตรวจสอบการหก
ลม้ของผูสู้งอายุไดโ้ดยนาํค่าความเร่งในแต่ละแกนท่ีเกิดข้ึนจากพฤติกรรมต่างๆ อาทิ การยืน การ
เดินปกติ การนัง่ การนอนหงาย และการยนืลม้ ท่ีผา่นการวิเคราะห์ตามวิธีทางคณิตศาสตร์และสถิติ
มาทาํการออกแบบ สร้างและพฒันาแอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบติัการแอนดรอยด์โดยเบ้ืองตน้ได้
นาํค่าเฉล่ียของความเร่งในแนวแกน Xท่ีอยูใ่นช่วง 3 – 6 m/s2แนวแกน Yท่ีอยูใ่นช่วง -6 - -3 m/s2

และแนวแกน Zท่ีอยูใ่นช่วง 6 – 9 m/s2 มากาํหนดถึงพฤติกรรมการหกลม้ และกาํหนดใหมี้การแจง้
เตือนในลกัษณะขอ้ความสั้น หรือแจง้เตือนผา่นสญัญาณเสียงตามท่ีผูใ้ชง้านกาํหนด 

อย่างไรก็ตามนั้น จากการทดลองสร้างและพฒันาแอพพลิเคชั่นเพื่อตรวจสอบและแจง้
เตือนการหกลม้ของผูสู้งอายใุนคร้ังน้ี ทางคณะผูจ้ดัทาํพบว่ายงัคงมีหลายๆปัจจยัท่ีอาจจะส่งผลต่อ
ความละเอียดตลอดจนความถูกตอ้งและความแม่นยาํ ในการจาํแนกประเภทของพฤติกรรมการหก
ลม้ท่ีเกิดข้ึน 

โดยผลงานท่ีนาํเสนอน้ีจะช่วยเป็นแนวทางในการพฒันาแอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบติัการ
แอนดรอยด ์ในโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีประเภทสมาร์ทโฟน  เพื่อช่วยตรวจสอบและแจง้เตือนการหกลม้
ของผูสู้งอาย ุสาํหรับผูท่ี้มีความสนใจสามารถท่ีจะนาํไปปรับปรุงแกไ้ขและพฒันาในโอกาสต่อไป 
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Code ภาษา Java ทีใ่ช้พฒันาแอพพลเิคช่ันการแจ้งเตือนการหกล้ม 
 
packagecom.isymphonyz.accelerometer; 

importjava.io.File; 

importjava.io.FileOutputStream; 

importjava.io.OutputStreamWriter; 

importandroid.app.Activity; 

importandroid.app.Notification; 

importandroid.app.NotificationManager; 

importandroid.app.PendingIntent; 

importandroid.content.Context; 

importandroid.content.Intent; 

importandroid.hardware.Sensor; 

importandroid.media.AudioManager; 

importandroid.media.MediaPlayer; 

importandroid.os.Bundle; 

importandroid.telephony.SmsManager; 

importandroid.view.View; 

importandroid.widget.TextView; 

importandroid.widget.Toast; 

public class AccelerometerHome extends Activity implements SensorEventListener { 

 privateSensorManagersensorManager; 

 double ax, ay, az, result; // these are the acceleration in x,y and z axis 

 private float mLastX, mLastY, mLastZ; 

 private final float NOISE = (float) 2.0; 
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 //TextView 

 privateTextViewtxtX; 

 privateTextViewtxtY; 

 privateTextViewtxtZ; 

 privateTextViewtxtResult; 

 privateTextViewtxtMaxX; 

 privateTextViewtxtMaxY; 

 privateTextViewtxtMaxZ; 

 privateTextViewtxtMinX; 

 privateTextViewtxtMinY; 

 privateTextViewtxtMinZ; 

 privateTextViewtxtAverageX; 

 privateTextViewtxtAverageY; 

 privateTextViewtxtAverageZ; 

 privateTextViewtxtMaxResult; 

 privateTextViewtxtMinResult; 

 privateTextViewtxtAverageResult; 

 booleanmInitialized = false; 

  

 //Max 

 doublemaxX = 0.0, maxY = 0.0, maxZ = 0.0, maxResult = 0.0; 

 doubleminX = 0.0, minY = 0.0, minZ = 0.0, minResult = 0.0; 

 doubletotalX = 0.0, totalY = 0.0, totalZ = 0.0, totalResult = 0.0; 

 int total = 0; 

  

 //Notification 
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 //Notification message ID 

 private static final int NOTIFY_ME_ID = 1337; 

 //Counter 

 privateint count = 0; 

 //Create NotificationManager object 

 privateNotificationManagernotifyMgr = null; 

  

 //Sound 

 privateMediaPlayermPlayer; 

 

 @Override 

 public void onCreate(Bundle savedInstanceState) { 

  super.onCreate(savedInstanceState); 

  setContentView(R.layout.main); 

   

  //Sound 

  AudioManageramanager = (AudioManager) 

this.getSystemService(Context.AUDIO_SERVICE); 

  intmaxVolume = 

amanager.getStreamMaxVolume(AudioManager.STREAM_MUSIC); 

  amanager.setStreamVolume(AudioManager.STREAM_MUSIC, maxVolume, 

AudioManager.FLAG_PLAY_SOUND); 

   

  //Notification 

  notifyMgr = (NotificationManager) 

getSystemService(NOTIFICATION_SERVICE); 
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  //Initial View 

  txtX = (TextView) findViewById(R.id.txtX); 

  txtY = (TextView) findViewById(R.id.txtY); 

  txtZ = (TextView) findViewById(R.id.txtZ); 

  txtResult = (TextView) findViewById(R.id.txtResult); 

  txtMaxX = (TextView) findViewById(R.id.txtMaxX); 

  txtMaxY = (TextView) findViewById(R.id.txtMaxY); 

  txtMaxZ = (TextView) findViewById(R.id.txtMaxZ); 

  txtMinX = (TextView) findViewById(R.id.txtMinX); 

  txtMinY = (TextView) findViewById(R.id.txtMinY); 

  txtMinZ = (TextView) findViewById(R.id.txtMinZ); 

  txtAverageX = (TextView) findViewById(R.id.txtAverageX); 

  txtAverageY = (TextView) findViewById(R.id.txtAverageY); 

  txtAverageZ = (TextView) findViewById(R.id.txtAverageZ); 

  txtMaxResult = (TextView) findViewById(R.id.txtMaxResult); 

  txtMinResult = (TextView) findViewById(R.id.txtMinResult); 

  txtAverageResult = (TextView) findViewById(R.id.txtAverageResult); 

   

  //Sensor 

  sensorManager = (SensorManager) getSystemService(SENSOR_SERVICE); 

  sensorManager.registerListener(this, 

sensorManager.getDefaultSensor(Sensor.TYPE_ACCELEROMETER), 

SensorManager.SENSOR_DELAY_NORMAL); 

   

 } 

public void onAccuracyChanged(Sensor arg0, int arg1) { 
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 } 

public void onSensorChanged(SensorEvent event) { 

  if (event.sensor.getType() == Sensor.TYPE_ACCELEROMETER) { 

   total++; 

   ax = event.values[0]; 

   ay = event.values[1]; 

   az = event.values[2]; 

   result = Math.sqrt((ax*ax)+(ay*ay)+(az*az)); 

   txtX.setText("Value of X: " + ax); 

   txtY.setText("Value of Y: " + ay); 

   txtZ.setText("Value of Z: " + az); 

   txtResult.setText("Value of Result: " + result); 

   if(maxX< ax) { 

    maxX = ax; 

   } 

   if(maxY< ay) { 

    maxY = ay; 

   } 

   if(maxZ<az) { 

    maxZ = az; 

   } 

   if(maxResult< result) { 

    maxResult = result; 

   } 

   if(minX> ax) { 

    minX = ax; 
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   } 

   if(minY> ay) { 

    minY = ay; 

   } 

   if(minZ>az) { 

    minZ = az; 

   } 

   if(minResult> result) { 

    maxResult = result; 

   } 

   totalX += ax; 

   totalY += ay; 

   totalZ += az; 

   totalResult += result; 

   txtMaxX.setText("Value of Max X: " + maxX); 

   txtMaxY.setText("Value of Max Y: " + maxY); 

   txtMaxZ.setText("Value of Max Z: " + maxZ); 

   txtMinX.setText("Value of Min X: " + minX); 

   txtMinY.setText("Value of Min Y: " + minY); 

   txtMinZ.setText("Value of Min Z: " + minZ); 

   txtAverageX.setText("Value of Average X: " + (totalX/total)); 

   txtAverageY.setText("Value of Average Y: " + (totalY/total)); 

   txtAverageZ.setText("Value of Average Z: " + (totalZ/total)); 

   txtMaxResult.setText("Value of Max Result: " + maxResult); 

   txtMinResult.setText("Value of Min Result: " + minResult); 

 



47 
 

   txtAverageResult.setText("Value of Average Result: " + 

(totalResult/total)); 

    

   if(ax < 1 && ay < -9) { 

    startSound(); 

   } 

  } 

 } 

  

 @Override 

 public void onDestroy() { 

  super.onDestroy(); 

  writeDataToFile(); 

 } 

 public void onBtnSendSMSClick(View v) { 

  SmsManagersm = SmsManager.getDefault(); 

  // here is where the destination of the text should go 

  String number = "66809292324"; 

  sm.sendTextMessage(number, null, "I has an accident!!!\nPleasehelp me.", null, 

null); 

 } 

  } 

 } 

} 
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แอพพลเิคช่ันทีพ่ฒันาและทาํการติดตั้งลงบนโทรศัพท์เคลือ่นทีส่มาร์ทโฟน 
 

 

ภาพแสดงแอพพลิเคชัน่ท่ีพฒันาและทาํการติดตั้งลงบนโทรศพัทเ์คล่ือนท่ีสมาร์ทโฟน 
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ภาพ แสดงการแจง้เตือนการหกลม้ผา่นขอ้ความสั้น ไปยงัเลขหมายโทรศพัทท่ี์กาํหนด 
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ตาราง รายละเอยีดโทรศัพท์เคลือ่นทีส่มาร์ทโฟน ยีห้่อโมโตโรล่า รุ่นไมล์สโตน 

GENERAL 2G 
Network 

GSM 850 / 900 / 1800 / 1900  

3G 
Network 

HSDPA 900 / 2100  

  UMTS 850 / 1900 - American version 

Announced 
2009, November 

Status 
Available. Released 2009, November 

BODY Dimensions 
115.8 x 60 x 13.7 mm 

Weight 
165 g 

Keyboard 
QWERTY 

DISPLAY Type 
TFT capacitive touchscreen, 16M colors 

Size 
480 x 854 pixels, 3.7 inches (~265 ppi pixel density) 

Multitouch 
Yes 

Protection 
Corning Gorilla Glass 

SOUND Alert types 
Vibration; MP3, WAV ringtones 

Loudspeaker 
Yes, with stereo speakers 

3.5mm jack 
Yes, check quality 

MEMORY Card slot 
microSD, up to 32GB, 8GB included 

Internal 
133 MB storage, 256 MB RAM 

DATA GPRS 
Class 12 (4+1/3+2/2+3/1+4 slots), 32 - 48 kbps 

EDGE 
Class 12 

Speed 
HSDPA, 10.2 Mbps; HSUPA, 5.76 Mbps 

WLAN 
Wi-Fi 802.11 b/g, Wi-Fi hotspot (Android 2.2) 

Bluetooth 
Yes, v2.1 with A2DP 

USB 
Yes, microUSB v2.0 
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CAMERA Primary 
5 MP, 2592 x 1944 pixels, autofocus, dual-LED flash 

Features 
Geo-tagging 

Video 
Yes, D1 (720x480 pixels)@24fps 

Secondary 
No 

FEATURES OS 
Android OS, v2.1 (Eclair), upgradable to v2.2 

CPU 
600 MHz Cortex-A8 

GPU 
PowerVR SGX530 

Sensors 
Accelerometer, proximity, compass 

Messaging 
SMS (threaded view), MMS, Email, IM, Push Email 

Browser 
HTML, Adobe Flash 

Radio 
No 

GPS 
Yes, with A-GPS support, Motonav software 

Java 
Yes, via Java MIDP emulator 

Colors 
Black 

 

 - MP3/eAAC+/WAV/WMA9 player 
- MP4/H.263/H.264/WMV9 player 
- Google Search, Maps, Gmail, 
- YouTube, Google Talk 
- Document viewer 
- Photo viewer/editor 
- Organizer 
- Voice memo/dial 
- Predictive text input 

BATTERY  Standard battery, Li-Ion 1400 mAh (BP6X) 

Stand-by 
Up to 350 h 

Talk time 
Up to 6 h 30 min 
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MISC SAR US 
1.49 W/kg (head)     1.50 W/kg (body) 

SAR EU 
0.64 W/kg (head) 

 

 


