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บทคัดยอ 
โครงการวิจัยน้ีไดทําการออกแบบและสรางเครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดยใชระบบไฮดรอลิกโดยมีวัตถุประสงคคือใชยกและ
เคลื่อนยายผูปวยเพ่ือลดความเสี่ยงตอการบาดเจ็บกลามเน้ือของผูเคลื่อนยาย โดยในแงของความปลอดภัยน้ันไดมีการวิเคราะหคา
ตําแหนงของจุดศูนยถวงของเครื่องเคลื่อนยายผูปวยท่ีเปลี่ยนตําแหนงไปเมื่อมีการเปลี่ยนแปลงมุมฐานหมุนและมุมกมเงยคานขณะ
ทําการยกภาระโหลดนํ้าหนักท่ีแขวนไวปลายคานเพ่ือปองกันการลมควํ่าขณะใชงานโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมา ซึ่ง
ผลการวิเคราะหจากโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมาน้ันไดนําไปเปรียบเทียบกับผลการทดสอบจุดศูนยถวงโดยวิธีนําเครื่องไป
แขวนกับคานรับนํ้าหนักเพ่ือหาตําแหนงของจุดศูนยถวงโดยใชจุดตัดของเสนแนวด่ิง โดยผลการทดลองการทํางานของเครื่องพบวา
แรงดันในกระบอกสูบไฮดรอลิกท่ีใชขับเคลื่อนหมุนฐานของเครื่องน้ันแปรเปลี่ยนโดยไมมีนัยสําคัญตอมุมท่ีฐานหมุน สวนแรงดันใน
กระบอกสูบไฮดรอลิกท่ีใชยกคานจะแปรผันตามการเปลี่ยนแปลงของภาระโหลดท่ีปลายคานในอัตราคงท่ีสวนการวิเคราะหระยะ
การเคลื่อนท่ีของจุดศูนยถวงของเครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมาน้ันพบวานอกจากจุดศูนยถวงจะ
มีการเปลี่ยนแปลงไปตามมุมฐานหมุนและมุมกมเงยคานของเครื่องยกผูปวยแลวยังมีการแปรผันตามภาระโหลดนํ้าหนักท่ีแขวนไว
ปลายคานโดยมุมการทํางานของเครื่องยกผูปวยท่ีทําใหคาตําแหนงของจุดศูนยถวงเคลื่อนออกจากจุด origin คือโคนของเสายกมา
ทางระนาบแกน x มากท่ีสุดน้ันอยูท่ีมุมฐานหมุน 90 องศามุมเงยคาน 20 องศาขณะรับโหลดยกท่ีปลายคานเทากับ 120 กิโลกรัม
จะมีคาระยะการเคลื่อนของจุดศูนยถวงออกมา 0.67 เมตรซึ่งยังไมเคลื่อนหลุดออกนอกฐานโครงสรางของเครื่องจึงไมพลิกลมโดย
เมื่อนําคาท่ีไดน้ีไปเปรียบเทียบกับการทดสอบจริงโดยวิธี plumb Lines พบวาโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมาน้ันมีความ
คลาดเคลื่อน 20.44 เปอรเซ็นตซึ่งมาจากความคลาดเคลื่อนของการจัดวางตําแหนงจุดศูนยถวงของอุปกรณยอยบนเครื่อง
เคลื่อนยายผูปวยน้ีในโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมา 
คําสําคัญ เคลื่อนยายผูปวย จุดศูนยถวง ไฮดรอลิก 
 
Abstract 
The objective of this project was to design and assembly of hydraulic crane for patient removing purpose to 
lift and move the patient with the reduction of the risk of the lifter’s muscular injury. The analysis of center 
of gravity (CG) of this unit which moved while lifting weight loads at any base angles and lift angles was done 
for prevent overturns by computer program. The experiment to find center of gravity of this unit at some 
working conditions by hanging method was setup to verify the computer program. The testing result showed 
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that hydraulic pressure in hydraulic piston which controls this unit base angle was not varied significantly with 
any base angle when hydraulic pressure in hydraulic piston which controls its lift angle was linear varied 
directly to weight load. The analysis of CG positioning by computer programing showed that CG positioning 
was depended on base angle, lift angle and weight load. The maximum CG positioning shift distance from 
origin at its pole base was only 0.67 meter at 90 degree base angle, 20 degree lift angle and 120 kilograms 
weight load. This value was still in base range and could guarantee its safety. This computer program result 
was compared toplumb lines experiment and found 20.44 percent error which due to accumulated error 
from each components positioning. 
Keywords; patient removing, center of gravity, hydraulic. 
 
1. บทนํา 

ปจจุบันการเคลื่อนยายผูปวยท่ีตองนอนพักรักษาตัวอยู
ในโรงพยาบาลหรือในท่ีพักอาศัยระหวางท่ีหน่ึงไปอีกท่ีหน่ึง 
เปนกิจกรรมหลักอยางหน่ึงในการบริการผูปวย โดยเฉพาะ
ผูปวยท่ีชวยเหลือตนเองไดนอยหรือชวยเหลือตนเองไมไดเลย 
เชน ผูปวยท่ีเปนโรคอัมพฤกษ, อัมพาตและกลามเน้ือออนแรง 
การเคลื่อนยายผูปวยจะตองอาศัยผูดูแลอยางนอย 2 - 3 คน 
ในการเคลื่อนยายหรือยกผูปวยข้ึนและลงระหวางเตียงนอน
กับรถเข็น เพ่ือนําผูปวยไปทํากิจวัตรประจําวันตางๆ เชน การ
ทําความสะอาดรางกาย การขับถาย หรือการนําผูปวยไปทํา
กิจกรรมกายภาพบําบัด เปนตน เปนเรื่องท่ีลําบากมาก เพราะ
ผูดูแลจะตองระมัดระวังในการเคลื่อนยายผูปวยไมใหเกิด
อันตรายและเจ็บปวด  จัดวาเปนกิจกรรมท่ีมีความเสี่ยงสูง 
การดูแลผูปวยดังกลาวมาขางตนตองมีการอุมยกพยุงผูปวย 
ซึ่งตองใชแรงกายมาก ทําใหมีผลตอสุขภาพกายเปนภาระท่ี
ตองใชกําลังแรงงาน มีผลทําใหรางกายมีความออนลา ปวด
ตามรางกาย จําเปนตองมีอุปกรณชวยทุนแรงเขามาชวยเหลือ 
เพราะฉะน้ัน เครื่องยกผูปวยจึงมีความสําคัญอยางย่ิงในการ
ลดภาระของผูดูแลผูปวยและมีความปลอดภัยตอผูปวย 

ในประเทศไทยเองพบวามีการใชเครื่องยกผูปวยนอย
มาก [1] ท้ังน้ีเน่ืองดวยเครื่องยกผูปวยยังไมมีการผลิตเชิง
พาณิชยในประเทศ เครื่องท่ีนําเขาจากตางประเทศ [2] ดัง
แสดงในรูปท่ี 1ก็มีราคาคอนขางสูงจากการศึกษางานวิจัยท่ี
เก่ียวของกับเครื่องยกผูปวย [3-6] พบปญหาจากการใชงาน
คือ ตัวเครื่องยกผูปวยมีขนาดใหญ มีลักษณะของฐานขาท่ียาว 
การทํางานของแขนยกข้ึนและลงเคลื่อนท่ีชาจนเกินไป การ
เคลื่อนยายและบังคับทิศทางทําไดลําบากตองใชแรงมาก
เน่ืองจากความฝดของลอเมื่อเคลื่อนยายผูท่ีมีนํ้าหนักมากๆ 

เน่ืองจากปญหาดังกลาวจึงมีแนวคิดท่ีจะดําเนินการ
ออกแบบและสรางเครื่องยกผูปวยท่ีควบคุมการยกและหมุน
ดวยระบบไฮดรอลิก โดยไดออกแบบใหฐานของเครื่องยก
ผูปวยน้ีสามารถหมุนซายและขวาไดดวยเพ่ือเปนการเพ่ิม

ประสิทธิภาพและความเหมาะสมในการใชงานใหมากข้ึน อีก
ท้ังยังเปนการสงเสริมใหมีการใชงานเครื่องยกผูปวยอยาง 

 

 
รูปท่ี 1เครื่องยกผูปวยท่ีมีใชงานในตางประเทศ[2] 

โดยในโครงการวิจัยน้ีไดมีการวิเคราะหคาตําแหนงของ
จุดศูนยถวง (Center of gravity, CG.) ของเครื่องเคลื่อนยาย
ผูปวยท่ีเปลี่ยนตําแหนงไปขณะใชงานเมื่อมีการเปลี่ยนแปลง
มุมท่ีฐานหมุนและมุมกมเงยของคานขณะทําการยกภาระ
โหลด นํ้าห นัก ท่ี แขวน ไว ปลายค าน โดยใช โ ปร แกรม
คอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมา ท้ังน้ีเพ่ือปองกันการลมควํ่าขณะใช
งาน ซึ่งผลการวิเคราะหคาตําแหนงของจุดศูนยถวงจาก
โปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมาน้ันไดนําไปเปรียบเทียบ
กับผลการทดสอบจุดศูนยถวงโดยวิธีการนําเครื่องท้ังเครื่องไป
แขวนไวกับคานรับนํ้าหนักขนาดใหญเพ่ือหาตําแหนงของ
จุดศูนยถวงจริงโดยใชจุดตัดของเสนแนวด่ิงสองแนวข้ึนไปมา
ตัดกันเปนตําแหนงของจุดศูนยถวง 
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2. ทฤษฎีและวิธีการดําเนินการวิจัย 
การออกแบบและสรางเครื่องยกผูปวยโดยใชระบบ  

ไฮดรอลิกน้ีไดคํานึงถึงความปลอดภัยเปนสําคัญ โดยมีการ
เลือกคาความปลอดภัยในการออกแบบสําหรับโหลดนํ้าหนัก
เปนแบบแรงกระแทก โดยมีเปาหมายในการใชงานคือ 

แขนยกสามารถยกข้ึนและลงไดรวม 1.4 เมตร 
ฐานของเครื่องสามารถหมุนซายและขวาไดรวม 180 องศา 
รับนํ้าหนักผูปวยสูงสุดได 120 กิโลกรัม 
ขนาดความสูงของเครื่องไมเกิน 1.7 เมตร 
ขนาดความยาวของแขนไมเกิน 1.0เมตร 
เครื่องไมพลิกลมเมื่อใชงานบนพ้ืนราบ 

2.1 ทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ 
การหาตําแหนงของจุดศูนยถวงในทางแกน x น้ันเปนไป

ตามสมการ 

x� = ∑ x�imi
n
i=1
∑ mi
n
i=1

              (1) 

เมื่อ x� คือตําแหนงของจุดศูนยถวง ท่ี นับระยะจากจุด 
origin ในทางแกน x, m 

 x� คือตําแหนงของจุดศูนยถวงของอุปกรณยอยแตละ
ชิ้นท่ีนับระยะจากจุด origin ในทางแกน x, m 

 m คือมวลของอุปกรณยอยแตละชิ้น, kg 
 n คือลําดับนับตามจํานวนชิ้นของอุปกรณยอย, ไมมี

หนวย 
2.2 หลักการทํางาน 

เครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดยใชระบบไฮดรอลิกท่ีออก
แบบและสรางข้ึนน้ันมีลักษณะดังรูปท่ี 2 (ก) สําหรับรูป 2 (ข) 
น้ันแสดงจุดอางอิงและแกนอางอิงในการหาจุดศูนยถวงของ
เครื่อง โดยรายการของอุปกรณยอยตางๆท่ีสําคัญน้ันแสดงไว
ในตารางท่ี 1 

 
ตารางท่ี 1 รายการของอุปกรณยอยๆของเครื่องเคลื่อนยาย
ผูปวยโดยใชระบบไฮดรอลิก 

ลําดับท่ี รายการ 
1 โครงสรางหลัก 
2 ฐานรองรับที่หมุนได 
3 แบตเตอร่ี 
4 ชุดเฟองขับเคลื่อน 
5 กระบอกไฮดรอลิก 
6 กานสําหรับคลองผาใบรับนํ้าหนัก 
7 กระบอกไฮดรอลิก 
8 มอเตอรและปมไฮดรอลิก 
9 รีโมทสั่งการ 
10 คานรับนํ้าหนัก 

 
เครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดยใชระบบไฮดรอลิกมีขนาด

ฐานเครื่องกวาง 0.8 เมตร x 1.0 เมตร สูง 1.4 เมตรทําจาก

เหล็กกลองมาตรฐาน มอก. มีปมไฮดรอลิกท่ีขับดวยมอเตอร
กระแสตรง 24 โวลตท่ีสามารถสรางแรงดันไฮดรอลิกไดสูงสุด 
14715.0 กิโลปาสคาลเปนตนกําลังในการขับเคลื่อนกระบอก
สูบไฮดรอลิกขนาดพ้ืนท่ีหนาตัด 0.00114 ตารางเมตร  
จํานวน 2 กระบอกเพ่ือใชในการยกคานและหมุนฐานเครื่องมี
การติดต้ังเกจวัดความดันไวท่ีกระบอกสูบท้ังสองกระบอกคาน
สามารถยกไดสูงสุด 2 เมตรจากระดับพ้ืนดินมุมยก 30 องศา
โดยคิดเปนระยะยกท่ีเกิดจากการเคลื่อนท่ียกข้ึน 0.7 เมตร 
โดยท่ีตัวคานยกเองมีความยาว 1.0 เมตร ฐานของเครื่อง
สามารถหมุนซายไปขวาไดรวม 180 องศา 

 

 
(ก) รูปสามมิติพรอมชี้แสดงตําแหนงอุปกรณยอยตางๆ 

 

 

(ข) จุดอางอิงและแกนอางอิงในการหาจุดศูนยถวงของเคร่ือง 

รูปท่ี 2 เครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดยใชระบบไฮดรอลิก 
หลักการทํางานคือเมื่อผูดูแลกดปุมควบคุมท่ีรีโมทสั่ง

การ มอเตอรซึ่งใชพลังงานไฟฟาจากแบตเตอรี่ท่ีมีคาความตาง
ศักยขนาด 24 โวลท (12 โวลทจํานวนสองลูก) จะหมุนขับ
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ปมไฮดรอลิกใหทํางานเพ่ือทําการปอนนํ้ามันไฮดรอลิกผาน
วาลวควบคุมไหลสูกระบอกสูบท่ีตองการ ซึ่งมี ท้ังสิ้น 2 
กระบอก โดยกระบอกสูบท่ีอยูดานลางน้ันสําหรับบังคับฐาน
ใหหมุนซายหรือขวาผานชุดเฟองขับเคลื่อน rack and pinon 
โดยจะเปนการหมุนท้ังฐาน สวนกระบอกสูบท่ีอยูดานบนน้ัน
ใชสาํหรบับังคับคานรับนํ้าหนักใหเคลื่อนท่ีข้ึนหรือลงผานชุด
เฟองขับเคลื่อน rack and pinion อีกชุดหน่ึง โดยไดมีการ
ติดต้ังเกจวัดความดันของนํ้ามันไฮดรอลิกเพ่ือใชตรวจสอบ
ความดันของปมไฮดรอลิกและกระบอกไฮดรอลิกท้ังสอง
กระบอกดวย 
 

 

รูปท่ี 3 แผนผังการทํางานของเครื่องยกผูปวย 
สวนวิธีการใชงานน้ัน เมื่อผูปวยน่ังอยูบนรถเข็นวีลแชร

หรืออยูบนเตียงนอน ผู ดูแลสามารถนําเครื่องเคลื่อนยาย
ผูปวยมาเทียบในระยะประชิดกับรถเข็นวีลแชรท่ีผูปวยน่ังหรือ
เตียงนอน และนําผาใบพยุงตัวผูปวยท่ีเปนสวนประกอบหน่ึง
ของชุดอุปกรณยกผูปวย สอดเขาไปรองรับท่ีตัวผูปวย 
หลังจากน้ันนําสายคลองผาใบข้ึนแขวนกับกานสําหรับคลอง
ผาใบผูดูแลก็จะสามารถใชงานอุปกรณยกไดโดยควบคุมการ
ทํางานผานรีโมทสั่งการปมไฮดรอลิก ใหคานรับนํ้าหนัก
เคลื่อนท่ีข้ึนหรือลง หรือใหฐานหมุนซายหรือขวาตามทิศทาง

ท่ีผูดูแลตองการ ในการทํางานของอุปกรณน้ีผูปวยจะอยูทาน่ัง
ในผาใบพยุงตัวผูปวยซึ่งหอหุมผูปวยอยางปลอดภัย หลังจาก
น้ันผูดูแลสามารถเคลื่อนยายผูปวยโดยการเข็นเครื่องน้ีไปยัง
จุดท่ีตองการหยอนวางตัวผูปวยลงและควบคุมการทํางานผาน
รีโมทสั่งการใหคานรับนํ้าหนักหยอนผูปวยลง โดยมีแผนผัง
การทํางานของเครื่องแสดงดังรูปท่ี 3 

สําหรับผาใบพยุงตัวผูปวยน้ันสามารถสั่งตัดใหเหมาะกับ
สรีระและลักษณะการเจ็บปวยของผูปวย ท้ังน้ีตองอยูภายใต
คําปรึกษาของนักเทคนิคการแพทยกายภาพบําบัดเทาน้ัน 

ผลการทดลองการทํางานของเครื่องเคลื่อนยายผูปวย
โดยใชระบบไฮดรอลิกพบวาสามารถใชงานไดดี โดยแรงดัน
กระบอกสูบไฮดรอลิก ท่ี ใชยกคานจะแปรผันตามการ
เปลี่ยนแปลงของภาระโหลดท่ีปลายคานในอัตราคงท่ีโดย
ภาระโหลดสูงสุด 120 กิโลกรัมภายในกระบอกสูบมีความดัน 
3727.8 กิโลปาสคาลสวนกระบอกสูบไฮดรอลิกท่ีใชในการ
หมุนฐานมีความดันคงท่ีโดยความดันภายในกระบอกสูบจะ
เปลี่ยนแปลงเมื่อมีการปรับวาลวควบคุมอัตราการไหลของ
นํ้ามันไฮดรอลิกท่ีไหลเขาไปในกระบอกสูบเพ่ือควบคุม
ความเร็วในการหมุนฐานเครื่องเทาน้ัน 
2.3 วิธีการดําเนินการวิจัย 

การ วิจัย ในแงของความปลอดภัย น้ันได มีการใช
โปรแกรมคอมพิวเตอรท่ี เขียนข้ึนมาเพ่ือวิเคราะหหาคา
ตําแหนงของจุดศูนยถวงรวมของเครื่องเคลื่อนยายผูปวยโดย
การแทนคานํ้าหนักของอุปกรณชิ้นยอยๆลงไปตามระยะท่ีหาง
จากจุด Origin ในตําแหนงท่ีอุปกรณชิ้นยอยน้ันต้ังอยูแลว
คํานวณโดยสมการท่ี 1 เพ่ือหาตําแหนงของจุดศูนยถวงรวม 
โดยคาจุดศูนยถวงรวมน้ีจะเปลี่ยนตําแหนงไปเมื่อมีการ
เปลี่ยนแปลงมุมฐานหมุนจากมุม 0 45 90 135 และ 180 
องศาจากซายไปขวา และมุมกมเงยของคาน -100 10 และ 
20 องศาจากแนวระดับขณะทําการยกภาระโหลดนํ้าหนักท่ี
แขวนไวปลายคานรับนํ้าหนัก เปนการปองกันการลมควํ่าขณะ
ใชงานซึ่งตอมาผลการวิเคราะหจากโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ี
เขียนข้ึนมาน้ันไดนําไปเปรียบเทียบกับผลการทดลองหา
จุดศูนยถวงโดยวิธี balance and plumb lines [7] ซึ่งเปน
วิธีมาตรฐานในการหาจุดศูนยถวง โดยนําเครื่องไปแขวนกับ
คานรับนํ้าหนักขนาดใหญดังรูปท่ี 4 (ก) และ 4 (ข) เพ่ือหา
ตําแหนงของจุดศูนยถวง โดยนําคาระยะและมุมจากการ
แขวนเครื่องสองครั้งข้ึนไปมาปอนขอมูลในโปรแกรมเขียน
แบบ AutoCAD เพ่ือหาจุดตัดของเสนแนวด่ิงบนโปรแกรมดัง
รูปท่ี 4 (ค) จุดตัดของเสนแนวด่ิงท่ีเกิดข้ึนจะแทนคาตําแหนง
ของจุดศูนยถวงของเครื่องท่ีเงื่อนไขการใชงานน้ันๆ โดยคา
ความผิดพลาดท่ีไดจากการใชโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียน
ข้ึนมาเมื่อเทียบกับการทดลองจริงน้ันเปนองคความรูท่ีชวย
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แนะนําผูออกแบบอุปกรณในลักษณะเดียวกันน้ีใหประมาณ
การเรื่องการลมควํ่าไดอยางปลอดภัยมากข้ึน 
 
 

 

 

 

 

 

(ก) การแขวนเคร่ืองยกผูปวยเพื่อหาเสนแนวด่ิงแรก 

 
(ข) การแขวนเคร่ืองยกผูปวยเพื่อหาเสนแนวด่ิงที่สอง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
(ค ) การนําค าระยะและมุมจากเสนแนว ด่ิงทั้ งสองมาหาจุดตัด  
เพื่อสรางจุดศูนยถวงดวยการซอนภาพในโปรแกรม AutoCAD 
 
รูปท่ี 4 การแขวนเครื่องยกผูปวยเพ่ือหาจุดศูนยถวงโดยวิธี
สมดุลและเสนด่ิงต้ังฉาก (balance and plumb line) 

3. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 
การวิเคราะหคาตําแหนงของจุดศูนยถวงเพ่ือปองกัน

การลมควํ่าขณะใชงานของเครื่องเคลื่อนยายผูปวยท่ีเปลี่ยน
ตําแหนงไปเม่ือมีการเปลี่ยนแปลงมุมฐานหมุนและมุมกมเงย
ของคานขณะทําการยกภาระโหลดนํ้าหนักท่ีแขวนไวปลาย
คานโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมาไดแสดงดังรูปท่ี 
5 และ 6 จากรูปท่ี 5แสดงกราฟตําแหนงจุดศูนยถวงของ
เครื่องยกผูปวยขณะไมมีภาระโหลดพบวา จุดศูนยถวงท่ีมุม
ฐานหมุนเทา กับ 0 และ 180 องศาน้ันมี ตําแหนงของ
จุดศูนยถวงท่ีใกลเคียงกันเพราะเปนมุมท่ีเครื่องอยูในลักษณะ
การวางตัวคลายกัน เชนเดียวกับท่ีมุมฐานหมุน 45 และ 135 
องศาจะมีคาตําแหนงของจุกศูนยถวงใกลเคียงกัน ลักษณะ
การเปลี่ยนตําแหนงของจุดศูนยถวงจะเปลี่ยนไปตามตําแหนง
ของมุมฐานหมุน ซึ่งตําแหนงมุมฐานหมุนท่ี 90 องศา มุมเงย
คานรับนํ้าหนัก 20 องศา สงผลใหจุดศูนยถวงเคลื่อนออกจาก
จุด origin คือโคนของเสารับนํ้าหนักมาทางระนาบแกน x 
นอยท่ีสุด มีคาเทากับ 340.14 มิลลิเมตร  รูปท่ี 6 แสดงกราฟ
ตําแหนงจุดศูนยถวงของเครื่องยกผูปวยท่ีภาระโหลด 120 
กิโลกรัมพบวาท่ีภาระโหลดน้ี ณ มุมฐานหมุนท่ี 90 องศา มุม
เงยคานรับนํ้าหนัก 20 องศา ทําใหจุดศูนยถวงเคลื่อนออก
จากจุด origin มาทางระนาบแกน x มากท่ีสุดคือมีคาเทากับ 
668.06 มิลลิเมตร ซึ่ง ณ ตําแหนงน้ีคาของจุดศูนยถวงยังไม
เคลื่อนหลุดออกนอกฐานโครงสรางเครื่องยกผูปวย ดังน้ัน
เครื่องยกผูปวยเครื่องน้ีจึงไมพลิกควํ่า 

 

 
รูปท่ี 5  กราฟตําแหนงจุดศูนยถวงทางแกน x ของเครื่องยก
ผูปวยขณะไมมีภาระโหลด 

โดยเมื่อนําคาท่ีไดน้ีไปเปรียบเทียบกับการทดสอบจริง 
โดยวิธีนําเครื่องไปแขวนกับคานรับนํ้าหนักเพ่ือหาตําแหนง
ของจุดศูนยถวงโดยใชจุดตัดของเสนแนวด่ิงดังตารางท่ี 2 
พบวาโปรแกรมคอมพิวเตอร ท่ี เ ขียนข้ึนมาน้ันมีความ
คลาดเคลื่อนในทางแกน x เทากับ 20.44 เปอรเซ็นตซึ่งมา
จากความคลาดเคลื่อนในการปอนขอมูลตําแหนงจุดศูนยถวง
ของอุปกรณยอยๆบนเครื่องเคลื่อนยายผูปวยน้ีในโปรแกรม
คอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมา 
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รูปท่ี 6  กราฟตําแหนงจุดศูนยถวงทางแกน x ของเครื่องยก
ผูปวยท่ีภาระโหลด 120 กิโลกรัม 

 
ตารางท่ี 2 ผลการเปรียบเทียบคาจุดศูนยถวง (CG.) ระหวาง
การทดสอบจริงโดยวิธี balance and plumb lines กับการ
ใชโปรแกรมวิเคราะห ขณะท่ีไมมีภาระโหลด (ท่ีตําแหนงมุม
ฐานหมุน 90 องศา มุมเงยคานรับนํ้าหนัก 0 องศา 

 
4. บทสรุป 

ผลการทดลองการทํางานของเครื่องเคลื่อนยายผูปวย
โดยใชระบบไฮดรอลิกพบวา แรงดันกระบอกสูบไฮดรอลิกท่ี
ใชยกคานจะแปรผันตามการเปลี่ยนแปลงของภาระโหลดท่ี
ปลายคานในอัตราคงท่ีโดยภาระโหลดสูงสุด 120 กิโลกรัม
ภายในกระบอกสูบมีความดัน 3727.8 กิโลปาสคาล สามารถ
ใชงานไดเปนอยางดีสวนการทดสอบระยะการเคลื่อนท่ีของ
จุดศูนยถวงของเครื่องเคลื่อนยายผูปวยน้ันพบวาจุดศูนยถวง
จะมีการเปลี่ยนแปลงไปตามมุมฐานหมุนและมุมกมเงยคาน
ของเครื่องยกผูปวยแลวยังมีการแปรผันตามภาระโหลด
นํ้าหนักท่ีแขวนไวปลายคานโดยท่ีมุมฐานหมุนมีคาเทากับ0
องศาและ180องศาจะมีคาการเปลี่ยนแปลงตําแหนงของ
จุดศูนยถวงท่ีใกลเคียงกันเพราะมุมท้ังสองมีลักษณะตําแหนง
การทํางานท่ีคลายกัน เชนเดียวกับท่ีมุมฐานหมุนมีคาเทากับ
45องศาและ135องศาจะมีคาการเปลี่ยนแปลงตําแหนงของ
จุดศูนยถวงท่ีใกลเคียงกันโดยมุมการทํางานของเครื่องยก
ผูปวยท่ีทําใหคาตําแหนงของจุดศูนยถวงเคลื่อนออกจากจุด 
Origin คือโคนของเสายกมาทางระนาบแกน x มากท่ีสุดน้ัน
อยูท่ีมุมฐานหมุน 90 องศามุมเงยคาน 20 องศาซึ่งเมื่อรับ
โหลดปลายคาน 120 กิโลกรัมจะมีคาระยะการเคลื่อนของ
จุดศูนยถวงออกมา 0.67 เมตรซึ่งคาของจุดศูนยถวงน้ันยังไม
เคลื่อนหลุดออกนอกฐานโครงสรางของเครื่องยกผูปวยดังน้ัน

เครื่องยกผูปวยเครื่องน้ีจึงไมพลิกลมมีความปลอดภัยในการใช
งานท่ีภาระโหลดสูงสุดไมเกิน 120 กิโลกรัมสําหรับคาการ
ทดสอบจุดศูนยถวงระหวางการทดสอบจริงโดยวิธีนําเครื่องไป
แขวนกับคานรับนํ้าหนักเพ่ือหาตําแหนงของจุดศูนยถวงโดย
ใชจุดตัดของเสนแนวด่ิงกับการใชโปรแกรมคอมพิวเตอรท่ี
เขียนข้ึนมาวิเคราะหน้ันพบวาโปรแกรมวิเคราะหผลการ
ทดลองมีความคลาดเคลื่อน 20.44 เปอรเซ็นตซึ่งมาจากความ
คลาดเคลื่อนในการปอนขอมูลตําแหนงจุดศูนยถวงของ
อุปกรณยอยๆบนเครื่องเคลื่อนยายผูปวยน้ีในโปรแกรม
คอมพิวเตอรท่ีเขียนข้ึนมา 
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ตําแหนง
จุดศูนยถวง 

คาตําแหนงจุดศูนยถวง 

ทดสอบจริง 
(mm.) 

โปรแกรม
วิเคราะห 
(mm.) 

% 
ความคลาด

เคลื่อน 
CGx 428.57 340.95 20.44 
CGy 273.12 235.26 13.86 

 


	coverbook08-11-16_3
	รวมเล่มวารสาร 09-11-16_ไม่รวมปก
	ส่วน1_รายชื่อ
	ส่วน2_จดหมายจากบรรณาธิการ
	ส่วน3_สารบัญ
	001_มทร กับมูลนิธิโครงการหลวง (ณัฐธินี)(การ์ดแก้ไข)
	ตารางที่ 3 ผลความก้าวหน้าของระบบ TPM

	002_การออกแบบแท๊ก อ.ศุภกิต (การ์ดแก้ไข)
	003_พัฒนาวัสดุช่วยชี้ตำแหน่งบาร์โค้ดของระบบสื่อการสอน(ดร.ยุพดี หัตถสิน)-v4 (การ์ดแก้ไข)
	004_การออกแบบและสร้างเตาเผาแกลบความร้อนสูง(การ์ดแก้ไข)
	005_การพัฒนาการประมาณค่าพลังงานแสงอาทิตย์(อ.ธีระศักดิ์)(การ์ดแก้ไข)
	006_การศึกษาอิทธิพลมุมเอียงหน้าดาย (อ.เชษฐ์  อุทธิยัง) การ์ดแก้ไข_รวม
	006_การศึกษาอิทธิพลมุมเอียงหน้าดาย (อ.เชษฐ์  อุทธิยัง) การ์ดแก้ไข_page 35-36
	006_การศึกษาอิทธิพลมุมเอียงหน้าดาย (อ.เชษฐ์  อุทธิยัง) การ์ดแก้ไข_page 37
	006_การศึกษาอิทธิพลมุมเอียงหน้าดาย (อ.เชษฐ์  อุทธิยัง) การ์ดแก้ไข_page 38_40

	007_การวิเคราะห์ความคลาดเคลื่อนของตำแหน่งของจุดศูนย์ถ่วง(น้ำมนต์ โชติวิศรุต)(การ์ดแก้ไข)
	ส่วนท้าย_แนะนำการเขียน
	ส่วนท้าย_จดหมายนำส่งบทความ

	coverbook08-11-16_3_back



