
บทท่ี 5 
สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการศึกษา 

การศึกษาออกแบบ และพัฒนาระบบควบคุมอัตโนมัติแบบฟัซซี่ลอจิกเพ่ือประยุกต์ใช้กับรถ
นั่งผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ให้เป็นรถนั่งผู้พิการไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัติสรุปผลการศึกษาได้ดังนี้ 

1. ได้ระบบควบคุมอัตโนมัติส าหรับประยุกต์ใช้กับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้พิการไฟฟ้า
กึ่งอัตโนมัติ  

2. ไดอุ้ปกรณ์เสริมส าหรับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้พิการไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัต ิ
3. ทดสอบประสิทธิภาพของสิ่งประดิษฐ์ที่พัฒนาขึ้นโดยผู้ใช้งาน 
4. การวิเคราะห์ผลทางเศรษฐศาสตร์วิศวกรรม 
 
5.1.1 สรุปผลการออกแบบระบบควบคุมอัตโนมัติส าหรับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้

พิการไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัติ  
ระบบควบคุมอัตโนมัติแบบฟัซซี่ลอจิก ใช้การเปลี่ยนรูปแบบของค่าป้อนเข้าจากระบบการ

ท างานของสิ่งที่ก าหนดจริงให้เปลี่ยนอยู่ในรูปแบบค่าใหม่ที่มีความสัมพันธ์กับค่าป้อนเข้ าจริง โดย
อาศัยการก าหนดสมาชิกป้อนเข้าของฟัซซี่เซต ในการออกแบบฟัซซ่ีลอจิกของสมาชิกป้อนเข้า 

การออกแบบสมาชิกเริ่มต้นของการควบคุมนั้น ได้อาศัยการออกแบบทางคณิตศาสตร์โดย
อาศัยการก าหนดให้อยู่ในรูปแบบความน่าจะเป็นไปได้ และสมาชิกเอาพุทของการท างาน ใช้ทฤษฏีค่า
จุดศูนย์กลางความถ่วง ซึ่งมีความเหมาะสมในการประยุกต์ใช้กับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้พิการ
ไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัต ิ

 
5.1.2 สรุปผลการออกแบบอุปกรณ์เสริมส าหรับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้พิการไฟฟ้า

กึ่งอัตโนมัติ 
การออกแบบอุปกรณ์เสริมที่ใช้ร่วมกับระบบควบคุมอัตโนมัติ เช่นอุปกรณ์ขับเคลื่อนมอเตอร์ 

ระบบควบคุมบังคับการเคลื่อนที่ไปในทิศทางต่างๆ เช่น เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา รวมถึงหมุนรอบตัวเอง 
เป็นต้น มีความเหมาะสมที่จะน ามาประยุกต์ใช้กับระบบควบคุมอัตโนมัติดังที่ได้กล่าวในหัวข้อข้างต้น 

 
5.1.3 สรุปผลการทดสอบประสิทธิภาพของสิ่งประดิษฐ์ที่พัฒนาขึ้นโดยผู้ใช้งาน 
จากการที่ได้ถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชนต าบลร าพัน ผู้ที่ทดลองใช้งานรถนั่งไฟฟ้าผู้พิการมีผล

การตามสนองรายละเอียดดังนี้ 
1. การควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ค่อนข้างดี แต่มีบางจังหวะเกิดการกระตุกเล็กน้อย 
2. ความเร็วในการเคลื่อนที่เหมาะสมต่อความต้องการของผู้ใช้ 
3. เก้าอ้ีมีขนาดที่เหมาะสม แต่ส าหรับผู้ที่มีขนาดตัวใหญ่เก้าอ้ีมีขนาดเล็กเกินไป 
4. ราคาในการจัดท าอาจสูงเกินไปส าหรับผู้ที่ต้องการ ที่มีรายได้ต่ า 
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5. มีความต้องการน าไปใช้งานเพ่ืออ านวยความสะดวกกับผู้สูงอายุค่อนข้างสูง 
 
5.1.4 สรุปผลการวิเคราะห์ทางเศรษฐศาสตร์วิศวกรรม 
จากผลการศึกษาวิจัยพบว่า ต้นทุนในการจัดท าระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติส าหรับรถนั่งผู้พิการ

ชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ เท่ากับ 15,900 บาท ซึ่งเป็นต้นทุนที่อาจดูค่อนข้างสูงส าหรับผู้มีรายได้ต่ า 
แต่หากเทียบราคาในการน าเข้าเก้าอ้ีไฟฟ้าจากเมืองนอกซึ่งราคาอยู่ที่ประมาณ 50,000 – 150,000 
ซึ่งมีราคาแตกต่างกันสูง จึงเป็นการช่วยลดภาระและเป็นทางเลือกในการจัดซื้อเพ่ือน ามาใช้งาน และ
ลดการน าเข้าเก้าอ้ีไฟฟ้าจากต่างประเทศ เนื่องจากสามารถผลิตได้เองภายในประเทศ  

 
5.2 ข้อเสนอแนะ 
 1. แบตเตอรี่ที่ใช้จะเป็นแบตเตอรี่แห้งมีน้ าหนักก้อนละ 2.5 กิโลกรัม ต้องใช้จ านวน 2 ก้อน 
ท าให้มีน้ าหนักรวมเฉพาะแบตเตอรี่เท่ากับ 5 กิโลกรัม และใช้พ้ืนที่ 20 x 30 ตารางเซนติเมตร ซึ่ง
หากมีการพัฒนาแบตเตอรี่ที่มีขนาดเล็กลงกว่านี้จะท าให้แบตเตอรี่โดยรวมมีน้ าหนักเบากว่าเดิม และ
ลดพื้นที่ในการติดตั้งเข้ากับตัวรถไฟฟ้าผู้พิการ เนื่องจากมีพ้ืนที่ในการติดตั้งค่อนข้างจ ากัด 
 2. ระบบส่งก าลังโดยใช้โซ่ หากมีการหย่อนเนื่องจากการใช้งาน จะท าให้มีการกระตุกระหว่าง
ใช้งานเล็กน้อย หากมีการเปลี่ยนระบบส่งก าลังโดยตรงจะสามารถลดการกระตุกจากสาเหตุโซ่หย่อน
ได ้
 3. ราคาในการจัดท าถึงแม้ว่าจะมีราคาค่อนข้างต่ าหากเปรียบเทียบกับการน าเข้าจาก
ต่างประเทศ แต่ยังมีราคาสูงส าหรับชุมชนที่มีรายได้ต่ า หากใช้อุปกรณ์ท่ีมีราคาต่ ากว่าปัจจุบันจะท าให้
ผู้ที่มีรายได้ต่ าสามารถน าไปใช้เพื่อเพ่ิมคุณภาพชีวิตให้กับตัวเองได้ 
 

 




