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บทคัดย�อ 
งานวิจัยฉบับนี้เปZนการพัฒนาอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\างเพ่ือช\วยอํานวยความ

สะดวกในการเคลื่อนท่ีโดยอาศัยมอเตอร?ไฟฟTากระแสตรงและควบคุมความเร็วดPวยไมโครคอนโทรลเลอร? โดย
การทดสอบใชPงานแบบทางเรียบและทางลาดชันเพ่ือหาประสิทธิภาพของอุปกรณ? 
 ผลการวิจัยพบว\า อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถใชPงานไดPอย\างง\าย และ
ตอบสนองต\อความตPองการของผูPพิการช\วงล\างไดPง\ายกว\าอุปกรณ?เคลื่อนท่ีท่ีใชPงานดPวยมือ และในการทดสอบ
พบว\าอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถรับน้ําหนักไดPสูงสุด 80 กิโลกรัม ความเร็ว
เฉลี่ยสูงสุดอยู\ท่ี 5.08 กิโลเมตร ต\อ ชั่วโมง และข้ึนทางลาดชันระดับไม\เกิน 25 องศา และพบว\าน้ําหนักท่ี 40 
กิโลกรัม โดยความเร็วท่ีระดับ 1 จะมีประสิทธิภาพสูงสุดซ่ึงสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 14.11 กิโลเมตร ต\อ
การชาร?จแบตเตอรี่ 1 ครั้ง 
 
คําสําคัญ : ผูPพิการช\วงล\าง, เคลื่อนท่ี, ไมโครคอนโทรลเลอร? 
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Abstract  
This research is study for the moving aids development for paraplegia person. This 

device is comfort for moving by DC motor driving and it is controlled by microcontroller. 
This research is investigate the effective of the device by smooth way and slope way moving 
test.  
 The result of this research found that paraplegia person can use this device with 
easily. So, it is response to their need more than previous moving aid (hand moving aid). It 
can support to 80 kgs. of maximum weight, 5.08 km/hr of maximum velocity, 25o of 
maximum slope. It also found that, It can moving for 14.11 km at 40 kg weight, minimum 
velocity (level 1) for one time of battery charging. 
 
Keywords: Paraplegia Person, Moving, Microcontroller 
 
บทนํา 
 เนื่องจากในปqจจุบันมีคนปrวย และคนพิการบริเวณส\วนล\างของร\างกายมากข้ึน  ในกรณีท่ีผูPปrวยขาหัก
ตPองเขPาเฝtอก ซ่ึงในช\วงทําการรักษาช\วง หนึ่งจะตPองมีการพักฟtuนและทําการรักษากายภาพบําบัดเพ่ือสรPาง
ความแข็งแรงใหPกลPามเนื้อ และปรับสภาพของการเดินใหPเปZนปกติ และผูPปrวยท่ีเริ่มตPนทําการกายภาพบําบัด
จะตPองใชPราวเหล็กคู\ขนานเดินซ่ึงอยู\ท่ีสถานกายภาพบําบัดและมีหนPาท่ีคอยดูแลอย\างใกลPชิด ในกรณีผูPปrวยเริ่ม
พยุงตัวเองไดPก็สามารถใชPอุปกรณ?ช\วยเดินในการทํากายภาพบําบัดดPวยการฝvกหัดเดินตัวเอง  แต\ท้ังนี้ถPาผูPปrวย
ไม\มีกําลังแขนและกําลังขาท่ีจะยืนพยุงตัวเองเพียงลําพังไดPก็ไม\สามารถท่ีเดินไดPถึงแมPว\าจะทําจากอลูมิเนียมก็
ตามทําใหPผูPดูท่ีแลผูPปrวยจะตPองคอยประคองผูPปrวยตลอดเวลาจึงทําใหPเกิดแนวคิดท่ีจะนําอุปกรณ?ไฟฟTามาช\วย
เพ่ิมประสิทธิภาพการเดินอย\าง เช\นนํามอเตอร?มาติดลPอขับเคลื่อนขาตัวรถเข็น เพ่ือใหPอุปกรณ?ช\วยการ
เคลื่อนท่ีอัตโนมัติ  และอีกกรณีเม่ือคนพิการช\วงล\างไม\สามารถเดินไดPในการช\วยเดิน ซ่ึงเวลาในการเคลื่อนท่ี
โดยตPองใชPรถเข็นไม\มีกําลังแขน และกําลังขาท่ีจะพยุงตัวเองก็ไม\สามารถเคลื่อนท่ีไดPในการเดินไดPเหมือนกัน จึง
เปZนเหตุผลท่ีจะตPองดัดแปลง รถเข็นใหPเปZนอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ี อัตโนมัติเพ่ือใชPในการเดินเคลื่อนท่ีไปมา
อย\างสะดวกมากข้ึน 
     ในกระบวนการฟtuนฟูของผูPปrวยสิ่งท่ีสําคัญท่ีสุดคือ การช\วยใหPผูPปrวยสามารถเคลื่อนยPายตนเองไปมา
หรือ การช\วยเหลือผูPปrวยใหPมีความสามารถไปไหนมาไหนไดPนั้นจะข้ึนอยู\กับความสามารถทางดPานร\างกายของ
ผูPปrวย เช\น กรณีของผูPปrวยกระดูกหักแบบเฉียบพลัน ผูPปrวยสามารถเคลื่อนยPายตัวเองไปมาท่ีบPานไดP เขPาสังคม
ไดP โดยใชPเครื่องช\วยบางชนิดชั่วคราว สําหรับผูPปrวยเรื้อรังหรือผูPพิการก็มีเปTาหมายเช\นเดียวกัน แต\ตPองการ
เวลามากกว\า เพราะอาจมีความจําเปZนตPองใชPเครื่องช\วยตลอดชีวิต 
 นอกจากนี้ในพ้ืนท่ีโรงพยาบาลสมเด็จพระญาณสังวร อําเภอเวียงชัย จังหวัดเชียงรายตPองใหPการดูแล
ผูPปrวยซ่ึงพิการช\วงล\างพบว\าผูPปrวยประสบปqญหาในการเดินทาง ทําภารกิจส\วนตัวเปZนไปดPวยความยากลําบาก
ตPองอาศัยคนดูแลทําใหPเปZนภาระกับสังคมอีกท้ังยังสงผลเสียต\อสภาพจิตใจใหPเกิดความทPอในการใชPชีวิตใน
สังคม 



 

การประชุมวชิาการและนําเสนอผลงานวิจัยระดับชาติและนานาชาติ ครั้งที่ 10 
"Global Goals, Local Actions: Looking Back and Moving Forward" 

 

 1234 

     ดังนั้นคณะผูPวิจัยจึงเกิดแนวความคิดท่ีจะพัฒนาอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\างโดยใชP
ในการขับเคลื่อนลPอดPวยมอเตอร?ไฟฟTากระแสตรง ซ่ึงอาศัยการใชPอุปกรณ?ไฟฟTามาช\วยในการควบคุมการ
เคลื่อนท่ีเพ่ือใหPทางโรงพยาบาลสามารถนําไปใชPกับผูPพิการช\วงล\างไดPจริง 
 
วัตถุประสงค�ของการวิจัย   
       เพ่ือพัฒนาอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\าง ท่ีเหมาะสมสําหรับโรงพยาบาลสมเด็จพระ
ญาณสังวร อําเภอเวียงชัย จังหวัดเชียงราย  
 
ขอบเขตของการวิจัย  
       1. สถานท่ีใชPในการดําเนินการวิจัย มหาวิทยาลัยราชภัฏเชียงราย คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม  
 2.  โรงพยาบาลสมเด็จพระญาณสังวร อําเภอเวียงชัย จังหวัดเชียงราย 
  3. ระยะเวลาการดําเนินงานวิจัย ธันวาคม พ.ศ. 2560 ถึง พฤศจิกายน พ.ศ. 2561  
  4.  ขนาดของอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ีของผูPพิการช\วงล\างดังภาพท่ี 1 
 5. สามารถวิ่งท่ีความเร็วไดPสูงสุด 5 กิโลเมตรต\อชั่วโมง 
 6. สามารถวิ่งไดPระยะทางไม\นPอยกว\า 10 กิโลเมตรต\อการชาร?จแบตเตอรี่ 1 ครั้ง 
 7. สามารถรับน้ําหนักไดPสูงสุดไม\เกิน 80 กิโลกรัม 
 8. ใชPมอเตอร?ไฟฟTากระแสตรง ขนาด 12 VDC 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพท่ี 1 ลักษณะและขนาดของอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ีของผูPพิการช\วงล\าง 
 

วิธีดําเนินการวิจัย 
1. แผนผังการดําเนินงาน 

 2. การออกแบบอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\าง 
 3. อุปกรณ?การทดลอง 
 4. การทดลองและบันทึกผล 
 5. ระยะเวลาในการดําเนินงาน และรวบรวมขPอมูล 
 



 

การประชุมวชิาการและนําเสนอผลงานวิจัยระดับชาติและนานาชาติ ครั้งที่ 10 
"Global Goals, Local Actions: Looking Back and Moving Forward" 

 

 1235 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาพท่ี 2  แผนผังการดําเนินงานของอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ี 
 

การออกแบบอุปกรณ�ช�วยการเคล่ือนท่ีสําหรับผู พิการช�วงล�าง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 3  Front view 

เริ่มตPน 

ศึกษาขPอมูลและงานวิจัยท่ีเก่ียวขPอง 

ออกแบบอุปกรณ?ช\วยการเคลื่อนท่ี 

ออกแบบวงจรควบคุม 

ปรับปรุงแกPไข ทดสอบ 

เก็บขPอมูล วิเคราะห?ผล และสรุปผล 

สิ้นสุดโครงการ 

ไม\ผ\าน 

ผ\าน 
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ภาพท่ี 4 Side view 
 
ผลการทดสอบกรณีว่ิงบนทางเรียบเทียบกับน้ําหนักผู ท่ีใช งาน 
 
ตารางท่ี 1  การทดสอบวิ่งบนทางเรียบเทียบกับน้ําหนักผูPท่ีใชPงานดPวยความเร็วระดับท่ี 1 ต\อการ 
              ชาร?จแบตเตอรี่ 1 ครั้ง ในเวลา 4 ชั่วโมง 
ครั้งท่ี 

 
       
น้ําหนัก 

ระยะทาง 
(กิโลเมตร) 

40 45 50 55 60 65 70 75 80 

1 14.20 13.95 13.89 13.85 13.74 13.63 13.36 12.97 12.75 
2 14.15 13.90 13.84 13.80 13.69 13.58 13.31 12.92 12.70 
3 13.94 13.69 13.63 13.59 13.48 13.37 13.10 12.71 12.49 
4 14.25 14.00 13.94 13.90 13.79 13.68 13.41 13.02 12.80 
5 14.12 13.87 13.81 13.77 13.66 13.55 13.28 12.89 12.67 
6 13.95 13.70 13.64 13.60 13.49 13.38 13.11 12.72 12.50 
7 14.04 13.79 13.73 13.69 13.58 13.47 13.20 12.81 12.59 
8 14.16 13.91 13.85 13.81 13.70 13.59 13.32 12.93 12.71 
9 14.08 13.83 13.77 13.73 13.62 13.51 13.24 12.85 12.63 
10 14.17 13.92 13.86 13.82 13.71 13.60 13.33 12.94 12.72 

เฉล่ีย 14.11 13.86 13.80 13.76 13.65 13.54 13.27 12.88 12.66 
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จากตารางท่ี 1  เปZนการทดสอบอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างโดยใหPวิ่งรอบ
สนามฟุตบอลระยะทาง 400 เมตร ต\อ 1 รอบท่ีพ้ืนสนามเปZนทางเรียบดPวยความเร็วระดับท่ี 1 จนกว\า
แบตเตอรี่จะหมดแลPวทําการวัดระยะทางท่ีอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ีโดยใชPน้ําหนักเปZนเกณฑ?ในการทดสอบ
เริ่มต้ังแต\ 40 กิโลกรัมถึง 80 กิโลกรัม พบว\าน้ําหนักท่ี 40 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 14.11 
กิโลเมตร และ น้ําหนักทดสอบท่ี 80 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 12.66 กิโลเมตร ต\อการชาร?จ
จํานวน 1 ครั้ง  
 
ตารางท่ี 2  การทดสอบวิ่งบนทางเรียบเทียบกับน้ําหนักผูPท่ีใชPงานดPวยความเร็วระดับท่ี 2 ต\อการ 
               ชาร?จแบตเตอรี่ 1 ครั้ง ในเวลา 4 ชั่วโมง 
 
ครั้งท่ี 

 
       
น้ําหนัก 

ระยะทาง 
(กิโลเมตร) 

40 45 50 55 60 65 70 75 80 

1 13.02 12.77 12.71 12.67 12.56 12.45 12.18 11.79 11.57 
2 13.12 12.87 12.81 12.77 12.66 12.55 12.28 11.89 11.67 
3 12.83 12.58 12.52 12.48 12.37 12.26 11.99 11.6 11.38 
4 12.94 12.69 12.63 12.59 12.48 12.37 12.1 11.71 11.49 
5 13.03 12.78 12.72 12.68 12.57 12.46 12.19 11.8 11.58 
6 12.77 12.52 12.46 12.42 12.31 12.2 11.93 11.54 11.32 
7 12.71 12.46 12.4 12.36 12.25 12.14 11.87 11.48 11.26 
8 12.92 12.67 12.61 12.57 12.46 12.35 12.08 11.69 11.47 
9 12.77 12.52 12.46 12.42 12.31 12.2 11.93 11.54 11.32 
10 12.82 12.57 12.51 12.47 12.36 12.25 11.98 11.59 11.37 

เฉล่ีย 12.89 12.64 12.58 12.54 12.43 12.32 12.05 11.66 11.44 
 
 

จากตารางท่ี 2  เปZนการทดสอบอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างโดยใหPวิ่งรอบ
สนามฟุตบอลระยะทาง 400 เมตร ต\อ 1 รอบท่ีพ้ืนสนามเปZนทางเรียบดPวยความเร็วระดับท่ี 2 จนกว\า
แบตเตอรี่จะหมดแลPวทําการวัดระยะทางท่ีอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ีโดยใชPน้ําหนักเปZนเกณฑ?ในการทดสอบ
เริ่มต้ังแต\ 40 กิโลกรัมถึง 80 กิโลกรัม พบว\าน้ําหนักท่ี 40 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 12.89 
กิโลเมตร และ น้ําหนักทดสอบท่ี 80 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 11.44 กิโลเมตร ต\อการชาร?จ
จํานวน 1 ครั้ง 

 
 



 

การประชุมวชิาการและนําเสนอผลงานวิจัยระดับชาติและนานาชาติ ครั้งที่ 10 
"Global Goals, Local Actions: Looking Back and Moving Forward" 

 

 1238 

 
 

 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 5 แสดงลักษณะของอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\าง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 6 แสดงลักษณะการเปรียบเทียบการข้ึนทางลาดชัน ความเร็วระดับ 1 
 

 จากภาพท่ี 6 เปZนการทดสอบการข้ึนบนทางลาดชัน ดPวยความเร็วระดับท่ี 1 ดPวยความเร็ว 3.46 
กิโลเมตร ต\อ ชั่วโมง พบว\าระดับความชันท่ี 10 – 20 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วง
ล\างสามารถท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดPโดยมีประสิทธิภาพ 100 % และในระดับความชันต้ังแต\ 40 องศา เปZนตPนไปจะ
ทําใหPประสิทธิภาพลดลงจนถึงระดับความชันท่ี 60 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\าง
ไม\สามารถท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดP 
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ภาพท่ี 7 แสดงลักษณะการเปรียบเทียบการข้ึนทางลาดชัน ความเร็วระดับ 2 
 
 จากภาพท่ี 7 เปZนการทดสอบการข้ึนบนทางลาดชัน ดPวยความเร็วระดับท่ี 2 ดPวยความเร็ว 5.08 
กิโลเมตร ต\อ ชั่วโมง พบว\าระดับความชันท่ี 10 – 25 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วง
ล\างสามารถท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดPโดยมีประสิทธิภาพ 100 % และในระดับความชันต้ังแต\ 50 องศา เปZนตPนไปจะ
ทําใหPประสิทธิภาพลดลงจนถึงระดับความชันท่ี 65 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\าง
ไม\สามารถท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดP 
 
สรุปผลการวิจัย 
 การพัฒนาอุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างโดยอาศัยหลักการของแผ\นรองนั่ง
สําหรับผูPพิการท่ีใชPในการพยุงตัวเองและเคลื่อนท่ีซ่ึงการใชPงานไม\สะดวกเพราะตPองอาศัยแรงพยุงจากตัวของผูP
พิการเองก\อใหPเกิดอันตรายในการเดินทางอีกท้ังยังทําใหPผูPพิการเกิดความทPอแทPใจจากการทดสอบพบว\า
อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถรับน้ําหนักไดPสูงสุด 80 กิโลกรัม จะทําความเร็วไดP 
2 ระดับ โดยระดับท่ี 1 ความเร็วเฉลี่ยอยู\ท่ี 3.46 กิโลเมตร ต\อ ชั่วโมง ต\อการชาร?ตแบตเตอรี่ 1 ครั้ง ระดับท่ี 2 
ความเร็วเฉลี่ยอยู\ท่ี 5.08 กิโลเมตร ต\อ ชั่วโมง และในการทดสอบข้ึนทางลาดชัน ดPวยความเร็วระดับท่ี 1 
พบว\าสามารถข้ึนระดับความชันท่ี 10 – 20 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถ
ท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดPโดยมีประสิทธิภาพ 100 % ส\วนความเร็วระดับท่ี 2 พบว\าสามารถข้ึนระดับความชันท่ี 10 
– 25 องศา อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถท่ีจะเคลื่อนท่ีข้ึนไดPโดยมีประสิทธิภาพ 
100 % และในการทดสอบประสิทธิภาพของระยะทางในการใชPงานต\อการชาร?จแบตเตอรี่ 1 ครั้งพบว\าท่ี
ความเร็วระดับท่ี 1 พบว\าน้ําหนักท่ี 40 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 14.11 กิโลเมตร และ น้ําหนัก
ทดสอบท่ี 80 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 12.66 กิโลเมตร ส\วนความเร็วระดับท่ี 2 พบว\าน้ําหนักท่ี 
40 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดPระยะทางเฉลี่ย 12.89 กิโลเมตร และ น้ําหนักทดสอบท่ี 80 กิโลกรัมสามารถวิ่งไดP
ระยะทางเฉลี่ย 11.44 กิโลเมตร  
 จากการเปรียบเทียบการใชPอุปกรณ?ช\วยเคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\างท่ีมีขายในทPองตลาดยังมี
ขPอจํากัดในการใชPงานท่ียังไม\ตอบสนองต\อความตPองการของผูPพิการช\วงล\างอุปกรณ?ท่ีพัฒนนาข้ึนจึงเปZน

0

20

40

60

80

100

120

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

ความชัน (องศา) ประสิทธิภาพ (รPอยละ)



 

การประชุมวชิาการและนําเสนอผลงานวิจัยระดับชาติและนานาชาติ ครั้งที่ 10 
"Global Goals, Local Actions: Looking Back and Moving Forward" 

 

 1240 

ตPนแบบในการพัฒนาท่ีอํานวยความสะดวกใหPผูPพิการสามารถนําไปใชPในการเดินทางไดPสะดวก ปลอดภัยมาก
ข้ึนและไม\เปZนอันตรายต\อผูPพิการ 
 
อภิปรายผล 
 อุปกรณ?ช\วยในการเคลื่อนท่ี สําหรับผูPพิการช\วงล\างสามารถพัฒนาใหPใชPงานไดPหลากหลายตาม
ลักษณะภูมิประเทศและสามารถเพ่ิมอุปกรณ?ความปลอดภัยไดPเพ่ือตอบสนองต\อความตPองการของผูPพิการโดย
จากการวิจัยการใชPงานของอุปกรณ?เคลื่อนท่ีสําหรับผูPพิการช\วงล\างพบว\าน้ําหนักของผูPพิการไม\เกิน 80 
กิโลกรัม และในการเดินทางสามารถปรับระดับความเร็วของรถไดPสองระดับโดยจะมีผลต\อระยะทางโดยท่ี
ความเร็วระดับ 2 จะทําใหPวิ่งไดPในระยะทางท่ีสั้นกว\าความเร็วระดับท่ี 1 เนื่องจากจะมีอัตราการใชPพลังงาน
ไฟฟTาจากแบตเตอรี่มากกว\าเม่ือเปรียบเทียบต\อการชาร?จ 1 ครั้งและความเร็วในการเคลื่อนท่ีสูงสุดจะไม\เกิน 
5.08 กิโลเมตร ต\อชั่วโมงซ่ึงไม\ก\อใหPเกิดอันตรายต\อผูPพิการในการเดินทาง 
 
ข อเสนอแนะในการนําผลวิจัยไปใช     
 ควรใชPในพ้ืนท่ีท่ีมีแสงสว\างเพียงพอและมีระยะทางไม\ไกลเกินไปและตPองไม\เปZนท่ีเป~ยกชื้นเพราะจะ
เกิดความเสียหายกับอุปกรณ? 
 
ข อเสนอแนะในการทําวิจัยครั้งต�อไป    

1. ควรเพ่ิมอุปกรณ?ปTองกันแสงแดดและระบบแสงสว\างสําหรับการเดินทางในท่ีมืด 
2. ควรเพ่ิมอุปกรณ?ท่ีลดการกระแทกของผูPพิการเพ่ือปTองกันการบาดเจ็บในระยะยาว 
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