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This research was titled physical stander and feet movement 
for lower paralyzed patient controlled by microcontroller which was 
aimed to invented the stander model for lower paralyzed patients to 
help for standing and feet movement, to save and decrease the 
expense for purchasing the physical stander in adequate for using of the 
patients in the hospital. The operation of this physical stander has been 
done by selecting the work and show the result of the stander model 
which was able to lift and place the patient down and adjust the speed 
of the feet movement. It was able to control the working time, it has 
had an emergency stop switch when it has happened the unusual to 
the patient for protecting the dangerous to the patient. It was found 
that the stander model was able to work efficiency with the patient 
who weighed not over 100 kgs. 
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บทคัดย่อ 

บทความวิจัยเรื่องการพัฒนาเครื่องกายภาพ 
บ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่างด้วยวิธีการช่วยยืนและ
เคลื่ อน เท้ าควบคุมด้ วย ไมโครคอนโทรลเลอร์  มี
วัตถุประสงค์เพื่อสร้างเครื่องต้นแบบของเครื่องกายภาพ 
บ าบัดส าหรับผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่างด้วยวิธีการช่วยยืน
และเคลื่อนเท้า เพ่ือเป็นการประหยัดและ ลดค่าใช้จ่ายใน
การจัดซื้อเครื่องกายภาพบ าบัด ให้เพียงพอแก่การใช้งาน
ของผู้ป่วยในโรงพยาบาล ซึ่งการด าเนินงานของการ
พัฒนาเครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่าง ด้วย
วิ ธี ก า ร ช่ ว ย ยื น แ ล ะ  เ ค ลื่ อ น เ ท้ า ค ว บ คุ ม ด้ ว ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะมีเลือกการท างานและแสดงผล 
โดยการท างานของเครื่อง ต้นแบบนี้สามารถยกและวาง
ผู้ป่วยได้ สามารถปรับความเร็วของการเคลื่อนเท้า และ
ยังสามารถควบคุม เวลาในการท างาน มีสวิทช์หยุด
ฉุกเฉินเมื่อมีเหตุผิดปกติกับผู้ป่วยเพื่อป้องกันอันตรายแก่
ผู้ป่วย ซึ่งผลการทดลองพบว่าเครื่องต้นแบบฯ สามารถ
ท างานได้มีประสิทธิภาพ กับผู้ป่วยที่น้ าหนักไม่เกิน 100 
กิโลกรัม 
 
ค าส าคัญ : เครื่องกายภาพบ าบัด; ผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่าง  
 

บทน า 

ในปัจจุบันมีผู้ป่วยท่ีประสบอุบัติเหตุทางท้องถนน
หรืออุบัติเหตุทั่วไปนั้นมีการเสี่ยงต่อการเป็นอัมพฤกษ์, 
อัมพาต สาเหตุ เนื่ องมาจากการที่ ไขสันหลั งหรือ
เส้นประสาทที่ต่ อ เนื่ องมาจากไขสันหลั ง  สูญเสีย
ความสามารถในการสั่งงานกล้ามเนื้อให้หดตัวเพื่อให้
ร่างกายเคลื่อนไหว โดยมากมักเป็น ผล ตามมาจาก
อุบัติเหตุ ที่ท าให้มีการกระแทกที่ไขสันหลัง นอกจากนั้น 
อาจเป็นผลมาจากเนื้องอก ไขสันหลัง หมอนรองกระดูก
ไขสันหลังแตกและกดทับเส้นประสาทหรือไขสันหลัง เป็น
ต้น นอกเหนือ จากความผิดปกติที่ไขสันหลังแล้ว อาจ

เป็นความผิดปกติของสมองโดยตรง แต่พบได้ ไม่บ่อยนัก 
กรณีที่มีความผิดปกติมาจากไขสันหลัง ผู้ป่วยมักจะมี
อาการชาร่วมด้วย บางรายเป็น เพียงความรู้สึก ลด
น้อยลง (มักให้ประวัติว่าผิวหนังบริเวณล าตัว และ ขา 
หนาขึ้น) ในรายที่เป็นมากจะไม่รู้สึกใดๆเลย ผู้ป่วยที่มี
อาการมากมักจะมีความผิดปกติของระบบขับถ่ายร่วม
ด้วย เช่น กลั้นปัสสาวะ อุจจาระไม่อยู่ เวลานอนจะพลิก
ตะแคงตัวเองไม่ได้ หรือ ได้บ้างแต่ไม่ถนัด เมื่อมีการกลั้น
อุจจาระปัสสาวะไม่ได้ จะท าให้ผู้ป่วยถ่ายรดที่นอน และ
นอนกดทับบริเวณก้นกบนานๆ ท าให้เกิดแผลกดทับ 
(Bed sore or Pressure sore) ผู้ป่วยจะมีเพียงการอ่อน
แรงของกล้ามเนื้อท่อนล่าง คือ ล าตัว และ ขา ซึ่งเรียกว่า 
อัมพฤกษ์ / อัมพาตส่วนล่าง (Paresis/Paralysis) แต่ถ้า
ความผิดปกติเกิดที่ระดับบน (คอ) จะท าให้ กล้ามเนื้อ
ส่วนบน คือ แขนอ่อนแรงด้วย ท าให้ผู้ป่วยมีสภาพเป็นอัม
พฤกษ์/อัมพาตทั้งตัว (Quadriperesis / Quadriplegia) 
ซึ่งรุนแรงกว่าแบบแรกมาก เพราะผู้ป่วยมักมีปัญหาเรื่อง 
การ หายใจร่วมด้วย (Respiratory distress) ในรายที่
เป็นมาก จะไม่สามารถหายใจได้หลังเกิดเหตุ ท าให้
เสียชีวิตในที่เกิดเหตุ หรือที่เรียกว่าคอหักตายนั่นเอง 
ผู้ป่วยกลุ่มที่มีความเสี่ยงสูงท่ีจะเป็นอัมพาต คือกลุ่มที่เกิด
จากอุบัติเหตุบนท้องถนน ถ้ายังรู้สึกตัวมักจะบ่นเจ็บคอ 
หรือชาแขนและขา ในรายที่ ไม่รู้สึกตัว ต้องถือว่าเป็น
กลุ่มที่น่าสงสัยว่าจะมีไว้ก่อน ผู้ป่วยกลุ่มนี้ถ้าได้รับการ
เคลื่อนย้าย ไม่ถูกต้อง จะท าให้การบาดเจ็บรุนแรงมากขึน้
ตามไปด้วยเพราะฉะนั้นนักกายภาพบ าบัด  แผนก
กายภาพบ าบัด โรงพยาบาลล าปาง (2556) กล่าวว่า ต้อง
มีอุปกรณ์ช่วยในการบ าบัดผู้ป่วยเพื่อให้ผู้ป่วยมีการฝึก
ทักษะเพื่อฟื้นฟูกล้ามเนื้อให้กลับคืนสภาพที่ใกล้เคียงกับ
คนปกติมากที่สุด แต่มีปัญหาเรื่องราคาเครื่องช่วยผู้ป่วย
อัมพฤกษ์,อัมพาตมีราคาที่สูงมากและจ านวนเครื่องไม่
เพียงพอต่อผู้ป่วยที่มีจ านวนเพิ่มขึ้น จากนั้นแผงท่ีควบคุม
การท างานใช้งานแบบ Manualควบคุมการปรับระดับ
ความสูงและยกผู้ป่วยขึ้น ซึ่งผู้ป่วยที่ใช้งานไม่สะดวกต่อ
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การใช้งานมาก ดังนั้นผู้ศึกษาวิจัยจึงคิดสร้างเครื่อง
กายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่างโดยวิธีช่วยยืนและ 
เคลื่อนเท้า ควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ในราคาที่ไม่
สูงและใช้งานได้เทียบเท่ากับเครื่องที่ทางโรงพยาบาลซื้อ
มาในราคาที่สูงเพื่อช่วยให้ผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่างได้มี
เครื่องกายภาพบ าบัดใช้งานเพียงพอต่อผู้ป่วยที่มีจ านวน
เพิ่มมากข้ึน 

 

วิธีด าเนินการทดลอง 

การศึกษาและรวบรวมข้อมูล เบื้ องต้น เพื่อ
เตรียมการวิจัย 

        1. ศึกษาข้อมูลการกายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาต
ท่อนล่างสถานที่แผนกกายภาพบ าบัดโรงพยาบาลล าปาง   
        2.*ศึกษาข้อมูลหลักการท างานของเครื่องกาย
บ าบัดแต่ละชนิดในแผนกกายภาพบ าบัดโรงพยาบาล
ล าปาง 
        3. ศึกษาข้อมูลหลักการท างานของการควบคุม 
โ ด ย ใ ช้ โ ป ร แ ก ร ม ใ น ก า ร ค ว บ คุ ม โ ป ร แ ก ร ม
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ในการควบคุมระบบในงาน
อุตสาหกรรมและการควบคุมหุ่นยนต์ 
        4.*ศึกษาข้อมูลหลักการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงโดยการใช้วิธีการมอดูเลช่ันทางความกว้างของ
พัลส์ (PWM) โดยการจ่ายสัญญาณพัลส์ให้กับอุปกรณ์
อิเล็กทรอนิกส์เพื่อควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
        5. ศึกษาคุณลักษณะและคุณสมบัติของเครื่อง
กายภาพบ าบัด 
        6. ศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับวิธีการและขั้นตอน 
การสร้างเครื่องกายภาพบ าบัด 

การกายภาพบ าบัด (Physical Therapy) ผู้ป่วย
อัมพาตทั้งตัว อัมพาตครึ่งท่อน  

การดูแลผู้ป่วยอัมพาตทั้งตัวและอัมพาตครึ่ง
ท่อน เราต้องมีความเข้าใจในเรื่องอาการของผู้ป่วยและ

วิธีการดูแลที่ถูกวิธี ให้ผู้ป่วยพยายามช่วยเหลือตัวเองได้
มากที่สุดเท่าที่จะท าได้และฟื้นฟูสภาพ จิตใ จและร่างกาย
ให้กับผู้ป่วย จะช่วยท าให้ผลของการฟื้นฟูผู้ป่วยมีนั้น
ประสิทธิภาพที่ดีมากยิ่งข้ึน 

ประเภทของอัมพาตแบ่งได้ง่ายๆ 3 ประเภท ดังนี้ 
1.*ผู้ป่วยอัมพาตครึ่งซีก หมายถึง ผู้ป่วยที่มีภาวะ 

การอ่อนแรงจากการขาดเลือดไปเลี้ยงสมอง หรือเลี้ยง
สมองไม่เพียงพอจากการแตก ตีบ ตันของหลอดเลือดใน
สมองหรืออุบัติเหตุที่กระทบกระเทือนทางสมอง 

2. ผู้ป่วยอัมพาตครึ่งท่อน หมายถึง ผู้ป่วยที่มี
ภาวะ ในการอ่อนแรงของขาข้างเดียวหรือทั้งสองข้าง ซึ่ง
มีสาเหตุมาจากอาการบาดเจ็บของไขสันหลังตั้งแต่ ระดับ
อกลงมาจากการตกจากที่สูง, อุบัติเหตุบนท้องถนน, หรือ
การถูกยิง, แทง หรือมีเนื้องอกที่ไขสันหลัง เป็นต้น 

3. ผู้ป่วยอัมพาตทั้งตัว หมายถึง ผู้ป่วยที่มีอาการ
อ่อนแรงของแขนขาท้ัง 2 ข้าง สาเหตุเช่นเดียวกับอัมพาต
ครึ่งท่อน แต่จะระดับสูงกว่าคือ มีการบาดเจ็บที่ระดับคอลง 

หลักการรักษาฟื้นฟูผู้ป่วยอัมพาตครึ่ งท่อนทาง
กายภาพบ าบัดเบื้องต้น 

1.*จะท าการรักษาทางกายภาพบ าบัดหลังจาก
ได้รับการรักษาทางการแพทย์ จนอยู่ในภาวะคงที่แล้ว 

2. ท าการเคลื่อนไหวข้อต่อเหมือนในกรณีของ
ผู้ป่วยอัมพาตครึ่งซีกแต่ควรระวังในรายที่มีการดามเหล็ก
อยู่ภายในข้อ ภายในกระดูก ไม่ต้องท าเกินกว่าที่ผู้ป่วยท าได้ 

3.*ออกก าลังกายโดยให้แรงต้านในกล้ามเนื้อที่ยัง
สามารถท าได้อยู่ เพื่อให้ใช้กล้ามเนื้อที่เหลืออยู่ทดแทน
กล้ามเนื้อท่ีไม่สามารถท างานได้ 

4.*ไม่ควรปล่อยให้ผู้ป่วยนอนนาน ๆ ควรแนะน า
ให้ผู้ป่วยนั่งบ้างในรายที่พอน่ังได้ หรือให้ผู้ป่วยยืนในรายที่ 
สามารถเดินได้ 

การท ากายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตครึ่งท่อน
เบื้องต้นในระยะอ่อนแรง ข้อควรปฏิบัติ 
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1. การเคลื่อนไหวข้อให้ผู้ป่วยควรท าช้าๆ 
2. ควรท าการเคลื่อนไหวให้สุดองศาของการ

เคลื่อนไหวท่ีปกติ แต่ควรระวังในรายที่มีการดามเหล็กอยู่
ภายในข้อ ภายในกระดูก ต้องไม่ท าเกินกว่าที่ผู้ป่วยท าได้ 

3.ในแต่ละท่าท าซ้ าๆท่าละ 10-20 ครั้ง วันละ 2 รอบ 
    4. ระหว่างท าให้ผู้ป่วยคิดอยู่เสมอว่าก าลังท าการ
เคลื่อนไหวด้วยตนเอง 
    5. ไม่ควรท าการเคลื่อนไหวหลังจากรับประทาน
อาหารอิ่มใหม่ๆ หรือในขณะผู้ป่วยมีไข้ 
    6. ขณะท าการเคลื่อนไหวข้อ ถ้าผู้ป่วยปวด หรือ พบ
ปัญหาอย่างอื่นตามมา ควรหยุดและปรึกษาแพทย์หรือ
นักกายภาพบ าบัด 
    7. ไม่ควรให้ผู้ป่วยนอนอย่างเดียวนาน ๆ ควรให้ผู้ป่วย
ลุกข้ึนมานั่งบ่อย ๆ 
    8. ควรได้รับการฟื้นฟูทางกายภาพบ าบัดอย่างต่อเนื่อง 
    9. พยายามสอนญาติผู้ป่วยให้ท าอยู่เป็นประจ า 

 ออกแบบโครงสร้างและวงจรควบคุม  
การออกแบบโครงสร้างและวงจรควบคุมเครื่อง

กายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมภาตท่อนล่างโดยวิธีช่วยยืนและ
เคลื่ อนเท้าควบคุมด้ วยไมโครคอนโทรลเลอร์   มี
รายละเอียดการด าเนินงานดังน้ี 

 1 ออกแบบโครงสร้างเครื่องกายภาพบ าบัด
ผู้ป่วยอัมภาตท่อนล่าง 

1.1**เครื่องกายบ าบัดผู้ป่วยอัมภาตท่อนล่างมี
ขนาดความสูง 110 ซม. กว้าง 80 ซม. และยาว 100 ซม. 

1.2**ในการขึ้นโครงสร้างเครื่องกายบ าบัดผู้ป่วย
อัมภาตท่อนล่างใช้เหล็กกล่องขนาด 2×1 นิ้วจ านวน 2 
เส้นและขนาด 11/4 นิ้ว จ านวน 4 เส้น 

1.3*กล ไก ในการท า ง าน ใ ช้มอ เตอร์ ไ ฟฟ้ า
กระแสตรง (DC motor) ขับเคลื่อนกลไกในการท างาน 
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC motor) ที่ใช้ขับเคลื่อน
กลไกใช้ชนิดดียวกันคือส่วนท่ียกตัวผู้ป่วยข้ึนส่วนท่ีเคลื่อน
เท้าและที่พักแขน 

1.4*ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ เป็นตัวควบคุมการ
ท างานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC motor) 

1.5 วิธีการค านวณหามอเตอร์เพื่อน ามาใช้งาน 
                   โมเมนต์ตาม  = โมเมนต์ทวน 

      100 x 0.6  = 0.4 x แรงท่ีใช้ดึง 

                    แรงท่ีใช้ดึง   =    
100x 0.6

0.4
 

=   150  Kg/m 

เผื่อแรงท่ีใช้ดึง 30%            =    
150x 30

100
                 

                                    =   45 kg 
ดังนั้นจึงเลือกใช้มอเตอร์ที่สามารถรับน้ าหนักได้   150 
kg+45 kg =195  kg 
 

 
รูปที่ 1*โครงสร้างของเครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาต

ท่อนล่างด้วยวิธีการช่วยยืนและเคลื่อนเท้ควบคุม
ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 

 



Research Journal Rajamangala University of Technology Thanyaburi, ISSN 1686-8420, Vol 16, Issue 1-2, 2017      51 

รูปที ่2  เมนูการใช้งานของเครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วย
อัมพาตท่อนล่างด้วยวิธีการช่วยยนืและเคลื่อน
เท้าควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
รูปที่ 3**เครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่าง

ด้วยวิธีการช่วยยืนและเคลื่อนเท้าควบคุมด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 

ผลการศึกษาและอภิปรายผล 

การวิจัยเรื่องการสร้างเครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วย
อัมพาตท่อนล่างโดยวิธีช่วยยืนและเคลื่อนเท้าควบคุมด้วย
ไม โครคอนโทรล เลอร์  ผู้ วิ จั ย ไ ด้ จั ดส ร้ า ง เ ค รื่ อ ง
กายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อนล่างโดยวิธีช่วยยืนและ
เคลื่อนเท้าควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ ท าการ
ทดสอบและน าเสนอผลการทดสอบและวิเคราะห์ข้อมูล
ดังนี้  

จากตารางที่ 1 จากการทดลองการท างานท่ีน้ าหนัก 0 
kg ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้ง จะเห็นได้ว่าการท างาน
ของเครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก  

จากตารางที่ 2 จากการทดลองการท างานที่น้ าหนัก 
40 kg ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการ

ท างานของเครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละ
ครั้ง ของฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อน
เท้า แต่ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก 

จากตารางที่ 3 จากการทดลองการท างานที่น้ าหนัก 
50 kg ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการ
ท างานของเครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละ
ครั้ง ของฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อน
เท้า แต่ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก   

จากตารางที่ 4*ทดลองการท างานที่น้ าหนัก 60 kg 
ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการท างานของ
เครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก 

จากตารางที่ 5**ทดลองการท างานที่น้ าหนัก 70 kg 
ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการท างานของ
เครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก   

จากตารางที่ 6**ทดลองการท างานท่ีน้ าหนัก 80 kg 
ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการท างานของ
เครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก   

จากตารางที่ 7*ทดลองการท างานที่น้ าหนัก 90 kg 
ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการท างานของ
เครื่องมีค่าที่แตกต่างกันในการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก   

จากตารางที่ 8**ทดลองการท างานท่ีน้ าหนัก 100 kg 
ท าการทดลองจ านวน 5 ครั้งจะเห็นได้ว่าการท างานของ
เครื่องมีค่าที่แตกต่างกันการทดลองแต่ละครั้ง ของ
ฟังก์ชันท างานการยกตัวผู้ป่วยและการเคลื่อนเท้า แต่
ค่าที่ได้ก็ใกล้เคียงกันไม่ต่างกันมาก  
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ตารางที่ 1**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 0 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา 

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน (เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า (นาท)ี การเคลื่อนเท้า  (ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 6 100 119 139 10 15 20 114 125 136 

2 5 100 119 139 10 15 20 114 125 139 

3 5 100 119 139 10 15 20 114 124 138 

4 6 100 119 139 10 15 20 115 124 137 

5 6 100 119 139 10 15 20 115 124 136 

ค่าเฉลี่ย 5.8 100 119 139 10 15 20 114 124 136 

 
ตารางที่ 2**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 40 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน (เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า(ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 7 100 119 139 10 15 20 106 112 125 

2 7 100 119 139 10 15 20 105 113 126 

3 7 100 119 139 10 15 20 107 116 125 

4 8 100 119 139 10 15 20 106 110 127 

5 7 100 119 139 10 15 20 106 114 123 

ค่าเฉลี่ย 5.8 100 119 139 10 15 20 106 113 125 

 
ตารางที่ 3**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 50 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา 

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า (ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 7 100 119 139 10 15 20 101 112 125 

2 8 100 119 139 10 15 20 100 113 123 

3 8 100 119 139 10 15 20 99 111 125 

4 7 100 119  10 15 20 100 113 125 

5 7 100 119 139 10 15 20 98 112 125 

ค่าเฉลี่ย 7.6 100 119 139 10 15 20 99 112 124 
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ตารางที่ 4**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 60 kg 

ครั้งท่ี 

เวลายกตัว  

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า(ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 6 100 119 139 10 15 20 95 113 124 

2 7 100 119 139 10 15 20 96 112 126 

3 7 100 119 139 10 15 20 96 113 123 

4 9 100 119 139 10 15 20 95 114 125 

5 8 100 119 139 10 15 20 95 113 124 

ค่าเฉลี่ย 7.4 100 119 139 10 15 20 95 113 124 

 
ตารางที่ 5**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 70 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา  

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า (ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 7 100 119 139 10 15 20 90 112 124 

2 7 100 119 139 10 15 20 89 111 125 

3 9 100 119 139 10 15 20 89 110 123 

4 9 100 119 139 10 15 20 89 111 124 

5 8 100 119 139 10 15 20 88 112 124 

ค่าเฉลี่ย 8 100 119 139 10 15 20 89 111 124 

 
ตารางที่ 6**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 80 kg 

ครั้งท่ี เวลา (วินาที) 
ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า(ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 8 100 119 139 10 15 20 85 112 124 

2 8 100 119 139 10 15 20 84 111 123 

3 9 100 119 139 10 15 20 86 110 127 

4 8 100 119 139 10 15 20 85 113 125 

5 9 100 119 139 10 15 20 83 112 124 

ค่าเฉลี่ย 8.4 100 119 139 10 15 20 84 111 124 
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ตารางที่ 7**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 90 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา 

 (วินาที) 

ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า(ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 9 100 119 139 10 15 20 80 111 124 

2 8 100 119 139 10 15 20 79 112 123 

3 9 100 119 139 10 15 20 79 111 123 

4 8 100 119 139 10 15 20 80 112 122 

5 9 100 119 139 10 15 20 81 110 124 

ค่าเฉลี่ย 8.4 100 119 139 10 15 20 80 111 123 

 
ตารางที่ 8**ผลการทดลองที่น้ าหนัก 100 kg 

ครั้งท่ี 

เวลา

(วินาที) 

ระดับที่วางแขน(เซนติเมตร) เวลาการเคลื่อนเท้า(นาที) การเคลื่อนเท้า(ครั้ง/นาที) 

100 120 140 10 15 20 ช้า ปานกลาง เร็ว 

1 9 100 119 139 10 15 20 75 111 124 

2 8 100 119 139 10 15 20 77 113 125 

3 9 100 119 139 10 15 20 72 112 125 

4 8 100 119 139 10 15 20 73 111 123 

5 9 100 119 139 10 15 20 74 115 122 

ค่าเฉลี่ย 8.4 100 119 139 10 15 20 74 112 124 

 

สรุปผล 

ในการสร้างเครื่องกายภาพบ าบัดผู้ป่วยอัมพาตท่อน
ล่าง โดยวิธี ช่วยยืนและการเคลื่อนเท้าควบคุมด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ได้จัดท าเพื่อความเข้าใจเกี่ยวกับ
หลักการท างานของระบบโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์  
ควบคุมการท างานของมอเตอร์ โดยการป้อนฟังก์ชันการ
ท างานผ่านแผงควบคุมไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งจะ
มีเซนเซอร์และลิมิตสวิตช์เป็นตัวจับระยะ ในการท างาน
แล้วส่งสัญญาณไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อสั่งมอเตอร์
และอุปกรณ์ต่างๆให้ท างานตามฟังก์ชันท่ีก าหนดไว้ 

1. จากการทดสอบการท างานของเครื่ อ งที่
น้ าหนักโหลด 0 kg ตามฟังก์ชันการท างานต่างๆสามารถ
ท างานได้ตามฟังก์ชันต่างได้ตามล าดับการท างาน แต่ก็มี
ค่าในการท างานที่ไม่ตรงกับค่าที่ก าหนดตามฟังก์ชันบ้าง
เล็กน้อยซึ่งเกิดจากการความผิดพลาดของโครงสร้างของ
เครื่องกายภาพบ าบัด 

2.จากการทดสอบการท างานของเครื่องที่น้ าหนัก
โหลด 40 kg-100 kg ตามฟังก์ ชันการท างานต่างๆ
สามารถท างานได้ตามฟังก์ชันต่างได้ตามล าดับการท างาน 
แต่ก็มีค่าในการท างานที่ไม่ตรงกับค่าที่ก าหนดตาม
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ฟังก์ชันซึ่งมีการเปลี่ยนแปลงอยู่ทุกๆครั้งที่ทดสอบ คือค่า
เวลาในการดึงผู้ป่วยและความเร็วในการเคลื่อนเท้า ค่าที่
วัดได้จะออกมาในค่าที่ใกล้เคียงกัน 

3. จากการทดสอบฟังก์ชันความสูงของที่พักแขน 
สามารถท างานได้ใกล้เคียงเงื่อนไขที่ก าหนด ไม่ว่าน้ าหนัก
ที่ใช้ทดสอบจะเพิ่มขึ้นหรือลดลงจะได้ต าแหน่งเดิมที่
ก าหนดในแต่ละฟังก์ชันไม่มีการเปลี่ยนแปลง 

4. จากการทดสอบฟังก์ชันเวลาการเคลื่อนเท้า 
สามารถท างานได้ตามเง่ือนไขที่ก าหนด ไม่ว่าน้ าหนักที่ใช้
ทดสอบจะเพิ่มขึ้นหรือลดลง ก็ไม่มีผลต่อการท างานใน
ฟังก์ชันนี ้

5.จากการทดสอบฟังก์ชันความเร็วในการเคลื่อน
เท้า สามารท างานได้ใกล้เคียงเง่ือนไขที่ก าหนด จากค่าที่
ได้จากการทดสอบมีค่าที่ขึ้นๆลงๆอยู่ในช่วงใกล้ๆกัน ซึ่ง
เกิดจากน้ าหนักที่ใช้มีผลต่อการท างานในฟังก์ชันนี้ ถ้า
น้ าหนักมากความเร็วก็จะลดลงจากแรงกดและแรงเฉื่อยที่
เกิดขึ้นบนที่วางเท้6...จากการทดสอบฟังก์ชันด้านความ
ปลอดภัยสามรถท างานได้เป็นอย่างดีตรงตามเง่ือนไขที่
ก าหนดเมื่อเกิดความผิดพลาดในด้านต่างๆ….. 
…..    7...จากการทดสอบฟังก์ชันการท างานทั้งหมด
สามารถท างานตามฟังก์ชันได้ใกล้เคียงกับค่าที่ก าหนด
มาก และท างานได้ตามล าดับขั้นตอนอย่างถูกต้องตาม
เงื่อนไข 
 

กิตติกรรมประกาศ 
งานวิจัยนี้ส าเร็จลุล่วงไปได้ด้วยความช่วยเหลือ

อย่างดียิ่งของนายแพทย์อรัญ รัตนพล แพทย์แผนก
กายภาพบ าบัด ประจ าโรงพยาบาลล าปาง ที่ปรึกษา
งานวิจัยได้ให้ค าแนะน าและให้ข้อคิดเห็นต่างๆ ของการ
วิจัยมาโดยตลอด ขอบคุณสาขาวิศวกรรมไฟฟ้า ขอบคุณ
คณะวิศวกรรมศาสตร์  มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคล
ล้านนาล าปางด้วย 
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