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บทท่ี 4 
ผลการศึกษาและวิเคราะห์ผล 

 
ผลการศึกษาการน าระบบควบคุมอัตโนมัติมาประยุกต์ใช้กับรถนั่งผู้พิการ ให้เป็นรถนั่งผู้พิการ

ไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัติ เพ่ือถ่ายทอดองค์ความรู้สู่ชุมชน และส่งมอบให้กับหน่วยงานที่มีความต้องการ มี
ล าดับขั้นตอนในการจัดสร้าง และการวิเคราะห์ผลดังต่อไปนี้ 
 
4.1 ล าดับขั้นตอนในการติดตั้งอุปกรณ์รถนั่งผู้พิการไฟฟ้ากึ่งอัตโนมัติ 

4.1.1 อุปกรณ์รถนั่งผู้พิการ 
ใช้รถนั่งผู้พิการที่มีใช้อยู่ในโรงพยาบาล ซึ่งมีการใช้งานกันอย่างแพร่หลายในประเทศไทย

เนื่องจาก มีความแข็งแรงทดทาน ราคาถูก และซ่อมบ ารุงได้ง่าย แสดงดังภาพที่ 4.1 
 

 
ภาพที่ 4.1 แสดงรถนั่งผู้พิการแบบมือบังคับการเคลื่อนที่ 

 
4.1.2 ระบบควบคุม 
เป็นอุปกรณ์ท่ีรับสัญญาณแรงดันจากก้านควบคุม 0 – 5 VDC แล้วน าสัญญาณไปประมวลผล

ในไมโครคอนโทรลเลอร์ หลังจากประมวลผลเสร็จจะส่งสัญญานออกไปควบคุมความเร็วรอบของ
มอเตอร์เพื่อส่งก าลังขบัเคลื่อนล้อให้เคลื่อนที่ในทุกทิศทาง แสดงดังภาพที่ 4.2 
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ภาพที่ 4.2 อุปกรณ์ไมโครคอลโทรลเลอร์ 

 
4.1.3 อุปกรณ์ก้านควบคุม 
ก้านควบคุมใช้ระบบการสร้างแรงดันไฟฟ้าที่เปลี่ยนแปลงระหว่าง 0VDC – 5 VDC เพ่ือใช้ใน

การควบคุมการเคลื่อนที่ ก้านควบคุมสามารถเคลื่อนที่ได้อิสระในทุกทิศทางท าให้สามารถควบคุมการ
เคลื่อนที่ของรถนั่งผู้พิการได้ทุกทิศทางเช่นกัน แสดงดังภาพที่ 4.3 
 

 
ภาพที่ 4.3 แสดงก้านควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ 

 
4.1.4 การออกแบบระบบส่งก าลัง 
จากการศึกษาระบบส่งก าลังชนิดต่างๆที่มีใช้อยู่ทั่วไป เช่น ระบบเพลาบิด ระบบเฟืองขบทด

รอบ ระบบสายพาน รวมถึง การต่อมอเตอร์โดยตรงกับล้อหมุน ที่สามารถรับภาระแรงดึงได้ค่อนข้าง
สูง และราคาถูก อีกท้ังยังสามารถซ่อมบ ารุงได้ค่อนข้างง่าย จึงถูกน ามาประยุกต์ใช้ในงานวิจัยนี้ แสดง
ดังภาพที่ 4.4 

 

 
ภาพที่ 4.4 แสดงลักษณะระบบเพลาส่งก าลัง 
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4.1.5 ดีซีมอเตอร์ 
 งานวิจัยนี้ประยุกต์ใช้ดีซีมอเตอร์ขนาด 24V, 250W มีระบบทดรอบในตัว อัตราส่วนทดรอบ
เฟือง 1 : 10 จึงสามารถรองรับแรงบิดได้สูง มีราคาถูก รวมถึงสามารถซ่อมบ ารุงได้ง่าย แสดงดังภาพ
ที่ 4.5 และ ภาพที่ 4.7 

 
ภาพที ่4.5 แสดงดีซีมอเตอร์ในระบบส่งก าลัง 

 

 
ภาพที่ 4.6 ต าแหน่งการติดตั้งดีซีมอเตอร์ 

 
4.1.6 การออกแบบระบบควบคุมก าลังไฟฟ้า 
ระบบควบคุมก าลังไฟฟ้าใช้ แบตเตอรี่ 12 V 9AH Model GB 12-9A จ านวน 2 ลูก เพื่อให้

เพียงพอต่อการใช้งานในการขับเคลื่อนดีซีมอเตอร์ แสดงดังภาพที่ 4.7 
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ภาพที ่4.7 ลักษณะแบตเตอรี่ที่ใช้ 

 
4.2 การทดสอบการใช้งาน 
 
 จากการออกแบบพัฒนาระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติ และสร้างอุปกรณ์เสริมส าหรับรถนั่งผู้
พิการแบบใช้มือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็นรถนั่งไฟฟ้าผู้สูงอายุที่ผู้ใช้งานสามารถควบคุมการเคลื่อนที่
โดยการควบคุมผ่านก้านควบคุมแสดงดังภาพที่ 4.8 และการเปรียบเทียบรถนั่งผู้พิการแบบต่างๆกับ
รถนั่งไฟฟ้าผู้สูงอายุแสดงดังตารางที่ 1 
 

 
ภาพที่ 4.8 แสดงรถนั่งไฟฟ้าผู้สูงอายุส าหรับผู้มีรายได้น้อย 

 
 การทดสอบแบ่งออกเป็น 5 ช่วงของการใช้งานคือจะด าเนินการทดสอบโดยเปลี่ยนแปลง
น้ าหนักผู้ใช้งาน 5 ระดับ แสดงรายละเอียดการทดสอบ ดังสรุปในตารางที่ 4.1 
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ตารางท่ี 4.1 การทดสอบรถนั่งไฟฟ้าผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ที่ระยะทาง 200 – 1,000 
เมตร 

ล าดับ น้ าหนักผู้ใช้งาน 
(กิโลกรัม) 

ความเร็วเฉลี่ย 
(m/min) 

กระแสไฟฟ้าเฉลี่ย 
(A) 

1 45 20.45 5.1 
2 55 20.35 5.3 
3 62 20.31 5.7 
4 70 20.23 6.0 
5 82 20.12 6.2 

 
 จากตารางแสดงการทดสอบ ท าการทดสอบโดยการเคลื่อนที่ในระยะทาง 200 – 

1,000 เมตร ที่น้ าหนักผู้ใช้งานหนัก 45, 55, 62, 70 และ 82 กิโลกรัม โดยเริ่มจับเวลาจากจุดเริ่มต้น
และหยุดจับเวลาเมื่อรถนั่งไฟฟ้าคนพิการถึงระยะทางที่ก าหนด สามารถสรุปผลการทดสอบได้ว่า รถ
นั่งไฟฟ้าคนพิการสามารถท าความเร็วสูงสุดเฉลี่ยที่ 20.45 เมตรต่อนาที ด้วยน้ าหนักผู้ใช้งาน 45 
กิโลกรัม กินกระแสไฟฟ้าขณะเคลื่อนที่เฉลี่ย 5.1 แอมแปร์ ซึ่งจะเห็นได้ว่าหากผู้ใช้งานรถนั่งไฟฟ้าคน
พิการมีน้ าหนักมากขึ้น รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจะกินกระแสไฟฟ้าเพ่ิมมากขึ้น ส่งผลให้เวลาที่ ใช้ในการ
เคลื่อนที่เพ่ิมมากขึ้นด้วย การทดสอบการเลี้ยว ในการทดลองใช้งานในกรณีพ้ืนที่จ ากัด พบว่ารถนั่ง
ไฟฟ้าคนพิการสามารถหมุนรอบตัวเองได้โดยใช้พื้นที่ต่ าสุด 1 x 1 เมตร จึงมีความเหมาะสมกับการใช้
งานในพ้ืนที่จ ากัดเช่นในบ้าน หรือสถานที่ท างาน เป็นต้น รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจากงานวิจัย มีราคาที่
ถูกกว่าการน าเข้าจากภายนอกประเทศ และซ่อมบ ารุงรักษาง่ายกว่าเดิม ดังสรุปในตารางที่ 4.2 
 
ตารางท่ี 4.2 การเปรียบเทียบรถนั่งผู้พิการแบบต่างๆที่มีใช้ในประเทศไทย 

 รถนั่งผู้พิการชนิด 
มือบังคับการ

เคลื่อนที่ 

รถนั่งไฟฟ้า 
ผู้พิการ 

(น ำเข้ำจำก
ต่ำงประเทศ) 

รถนั่งไฟฟ้า
ผู้สูงอายุ 

 (งำนวิจัย) 

ผู้ผลิต ภายในประเทศ
ไทย 

ต่างประเทศ ภายในประเทศ
ไทย 

ราคา 3,000 - 8,000 60,000 – 
150,000 

8,500 

โอกาสในการมีไว้ใช้งานของผู้ สูง ต่ า ปานกลาง 
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พิการ 
ระบบควบคุม ใช้มือบังคับล้อ ใช้ระบบไฟฟ้า ใช้ระบบไฟฟ้า 
ความเหมาะสมกับสรีระคนไทย เหมาะสม ค่อนข้าง

เหมาะสม 
เหมาะสม 

การได้รับความสะดวกสบาย
ส าหรับผู้ใช้ 

ปานกลาง สูง สูง 

การดูและรักษา ง่าย ต้องให้ช่าง
ผู้เชี่ยวชาญ 

ค่อนข้างง่าย 

ราคาในการซ่อมบ ารุง ถูก แพง ถูก 
ขนาดมิติ เหมาะสม ค่อนข้างใหญ่ เหมาะสม 
น้ าหนัก เบา มาก ปานกลาง 
ความสวยงาม ปานกลาง มาก ปานกลาง 

 
 4.3 การน าผลงานวิจัยถ่ายทอดเทคโนโลยีลงสู่กลุ่มชุมชน 
 

 
ภาพที่ 4.9 การถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชน 

 

 
ภาพที่ 4.10 การถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชน 
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ภาพที่ 4.11 การถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชน 

 

 
ภาพที่ 4.12 การถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชน 

 
4.4 การน าไปใช้ประโยชน์ 
 ท าการส่งมอบรถนั่งผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ซึ่งสามารถประยุกต์ใช้ได้ทั้งผู้
พิการและผู้สูงอายุส่งมอบให้กับคณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม เพ่ือใช้ในการประกอบการเรียนการสอน
ให้กับนักศึกษา แสดงดังภาพที่ 4.13  
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ภาพที่ 4.13 ใบขอรับรองการน าผลงานวิจัยและพัฒนาไปใช้ประโยชน์ 


