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บทคดัย่อ 
บทความน้ี เสนอการออกแบบและสร้างเค ร่ืองช่วยเดิน

กายภาพบ าบัดส าหรับผู ้สูงอายุ โดยตัวเคร่ืองควบคุมการท างานด้วย 
Arduino UNO R3 โครงสร้างของเคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดัน้ีท าจาก
ท่ออลูมิเนียมติดล้อยางขับเคล่ือนโดยใช้ดีซีมอเตอร์  และใช้โฟโต้
เซนเซอร์ตรวจจบัจงัหวะการกา้วเดิน โดยออกแบบให้มีการท างานทั้งใน
โมดอตัโนมติัและโมดก่ึงอตัโนมติั ในการทดลองในโมดอตัโนมติั ท า
การทดลองให้กา้วเดินท่ีระยะ 10 20 และ 30 เซนติเมตร โดยไดค้่าความ
ผิดพลาดเฉล่ีย 3.8% 3.9% และ 2.24% ตามล าดบั  ขณะท่ีการทดลองใน
โมดก่ึงอตัโนมติันั้น ทดลองโดยท าการเล้ียวซ้าย เล้ียวขวา และถอยหลงั
อย่างละ 10 เซนติเมตร ซ่ึงค่าความผิดพลาดเฉล่ียคือ 4.4% 4.8% และ 
3.8% ตามล าดบั   

 
ค าส าคญั: เคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดั, ผูสู้งอาย,ุ อาดูโน่ 
 

Abstract 
This paper presents the design and construction of the 

elderly physical therapy walker. An Arduino-UNO-R3 microcontroller 
board is adopted as the main controller of the walker. The structure of 
the walker is made from aluminum tube connected with rubber wheels 
which are drived by DC motors. A photo sensor is used for the stepping 
detection. The operation of the walker is comprised of automatic and 
semi-automatic modes. In the experiment, the average errors are 3.8%, 
3.9%, and 2.24% for moving steps of 10 cm, 20 cm, and 30 cm 
respectively in the automatic mode. For the semi-automatic mode, the 
average errors are 4.4%, 4.8%, and 3.8% for turning left, turning right, 
and reversing of 10 cm respectively. 
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1. บทน า 
ปัจจุบันประเทศไทยก าลังก้าวเข้าสู่สังคมผู ้สูงอายุ (Aging 

Society) และจะเป็นสังคมผูสู้งอายโุดยสมบูรณ์ (Aged Society) หลงัจาก
ปี พ.ศ. 2564 [1] ซ่ึงปัญหาขอ้เข่าส่งผลให้เกิดความยากล าบากในการเดิน
ของผูสู้งอาย ุจากการศึกษาขอ้มูลจากนกักายภาพบ าบดัช านาญการ ศูนยสิ์
รินธรเพ่ือการฟ้ืนฟูสมรรถภาพทางการแพทย์แห่งชาติ ผู ้ท่ี เข้ารับ
กายภาพบ าบดั เกิดจากภาวะการบกพร่องดา้นการเคล่ือนไหว ท่ีท  าให้เกิด
ความผิดปกติทางร่างกาย ใช้อวยัวะเคล่ือนท่ีได้ไม่สะดวก ช่วยเหลือ
ตนเองในการท ากิจวตัรประจ าวนัได้ไม่เต็มท่ี เพ่ือต้องการให้ผูเ้ข้ารับ
กายภาพบ าบัดกลับคืนสู่ภาวะปกติ หรือใกล้เคียงปกติมากท่ีสุด ตาม
ศกัยภาพของแต่ละบุคคล โดยค าแนะน าฝ่ายศูนยส์าธิตอุปกรณ์เคร่ืองช่วย
คนพิการ ศูนยสิ์รินธรเพ่ือการฟ้ืนฟูสมรรถภาพทางการแพทยแ์ห่งชาติ 
อุปกรณ์ช่วยเดินกายภาพบ าบดัท่ีมีอยู่ เป็นลกัษณะท่ีให้ผูบ้  าบดัตอ้งออก
แรงยกเคร่ืองช่วยเดิน ซ่ึงท าให้เกิดการอ่อนลา้ในการใช้งานเพ่ือเคล่ือนท่ี
ในแต่ละคร้ัง  

โครงงานน้ีพฒันาจากโครงงานเคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดั
ของนายภัทรลักษณ์ กิจสาลี และนายกิตติพงษ์ จันทร์ศรี นักศึกษา
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร คณะวิศวกรรมศาสตร์ สาขา
วิศวกรรมอิ เล็กทรอนิกส์และโทรคมนาคม  โดยเค ร่ืองช่วยเดิน
กายภาพบ าบดัเดิมน้ี มีการท างาน 2 ส่วนคือ แบบก่ึงอตัโนมติักับแบบ
อตัโนมติั ซ่ึงใช้ไมโครคอนโทลเลอร์เป็นตวัประมวลผล และสั่งการให้
มอเตอร์ท างาน จะเป็นลกัษณะท่ีให้ผูบ้  าบดัไม่ตอ้งออกแรงยกเคร่ืองช่วย
เดินกายภาพบ าบดั และช่วยควบคุมให้ได้ระยะการก้าวท่ีเหมาะสมกับ
ผูป่้วยกายภาพบ าบดั [2]  แต่ยงัมีขอ้บกพร่องคือไม่สามารถถอยหลงัได ้
ไม่มีการแสดงแบตเตอร่ีคงเหลือ การใช้แบบก่ึงอตัโนมัติ ใช้งานใน
ลกัษณะการกดสวิตช์แลว้เคร่ืองจะเคล่ือนท่ีจนกวา่จะปล่อยจากสวิตช์ ซ่ึง
อาจท าให้เกิดอนัตรายมากข้ึนจากการใชง้าน และแผงควบคุมเลือกการใช้
งานท่ีซับซ้อน ท าให้ไม่เหมาะสมกบัผูสู้งอายุ โดยทางผูจ้ดัท  าจึงพฒันา
โครงงานเคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดัโดยแก้ไขขอ้บกพร่องเหล่าน้ีเพ่ือ
ตอบสนองต่อการใชง้านและตรงกบัความตอ้งการผูรั้บการกายภาพบ าบดั 
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ในการพฒันาเคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดัน้ีจะพฒันาให้มีการ
แสดงเปอร์เซ็นตข์องแบตเตอร่ีเพื่อแสดงความจุของแบตเตอร่ีเม่ือใช้งาน 
มีสวิตช์บนแผงควบคุมในการเลือกโมดการท างานอยา่งละ 1 ตวัเพ่ือง่าย
และสะดวกต่อการใชง้าน การท างานแบบก่ึงอตัโนมติั นอกจากการเล้ียว
ซ้าย-ขวา จะเพ่ิมฟังก์ชั่นการถอยหลงัข้ึนมาเพ่ือความสะดวกในการใช้
งานท่ีมากข้ึน และเปล่ียนการควบคุมสวิตช์แต่ละตวั คือการกดสวิตช์ 1 
คร้ังจะเคล่ือนท่ีได้ 10 เซนติเมตร ท าให้มีความปลอดภยัต่อการใช้งาน
มากข้ึน เพ่ือให้ผูท่ี้ได้รับการบ าบดั สามารถใช้งานเคร่ืองไดส้ะดวกและ
ปลอดภยั โดยโครงงานท่ีพฒันาน้ีไดรั้บค าปรึกษาจากฝ่ายเวชศาสตร์ฟ้ืนฟ ู
ศูนยสิ์รินธรเพ่ือการฟ้ืนฟูสมรรถภาพทางการแพทยแ์ห่งชาติ เพ่ือเป็น
แนวทางในการพฒันาโครงงาน [3] จึงมีแนวทางในการท าโครงงานโดย
การท างานแบ่งออกเป็น 2 แบบคือ แบบก่ึงอตัโนมติั ใชง้านโดยกดสวิตช์
ท่ีมือจบัซ้ายและขวา ใช้ส าหรับเล้ียวซ้าย เล้ียวขวาและถอยหลงัอยา่งละ 
10 เซนติเมตร และแบบอตัโนมติั ใช้งานโดยการก้าวผ่านเซนเซอร์ท่ีขา
หลงัเคร่ืองทั้งสองขา้ง ใช้ส าหรับเดินหน้า ปรับระยะทางได้  3 ระดบัคือ 
คร้ังละ 10 20 และ 30 เซนติเมตร 

 

2. การท างานเคร่ืองช่วยเดนิกายบ าบัดส าหรับผู้สูงอายุ 
เคร่ืองควบคุมการเดินหนา้ดว้ยการกา้วผา่นเซนเซอร์ การเล้ียว

กบัถอยหลงัดว้ยการกดสวิตช์ และภาคแบ่งแรงดนัใชว้ดัแรงดนัแบตเตอร่ี 
จากนั้นส่งขอ้มูลไปท่ีภาคประมวลผลเพ่ือประมวลผลไปท่ีภาคแสดงผล
เพื่อแสดงแรงดนัคงเหลือและแสดงโมดการท างาน และภาคขบัมอเตอร์
เพื่อให้มอเตอร์เคล่ือนท่ีตามท่ีตอ้งการ ดงัรูปท่ี 1 
 

 
รูปท่ี 1 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองช่วยเดินกายบ าบดัส าหรับผูสู้งอาย ุ

 

2.1 การออกแบบเคร่ืองช่วยเดนิกายบ าบัดส าหรับผู้สูงอายุ 
ส่วนของชุดประมวลผลนั้ นใช้บอร์ดส าเร็จรูปคือ Arduino 

UNO R3 [4] เป็นตวัรับค าสั่งจากโปรมแกรม Arduino IDE แล้วท าการ
ประมวลผลส่งต่อไปยงัโมดูลจอแสดงผลและบอร์ดขบัมอเตอร์ ดงัรูปท่ี 2   

 
รูปท่ี 2 บอร์ด Arduino UNO R3 

 
ประกอบกบัโมดูลแสดงผลชนิด LCD ขนาด 16x2 แบบ I2C 

ส าห รับแสดงสถานะการใช้งานแบตเตอร่ีคงเหลือและแสดงผล
สถานะการเลือกโมดการใชง้าน ดงัรูปท่ี 3 

 

 
รูปท่ี 3โมดูลจอแสดงผล LCD ขนาด 16x2 แบบ I2C  

 
บอร์ดขบัมอเตอร์ท่ีใช้เป็นบอร์ดส าเร็จรูปคือบอร์ด MDD10A 

ซ่ึงรับค าสั่งจากบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 และใช้
ควบคุมการท างานของมอเตอร์ ดงัรูปท่ี 4 
 

 
รูปท่ี 4 บอร์ด MDD10A 

 
การสร้างแผน่วงจรพิมพ ์[5] ส าหรับวงจรในจ่ายไฟ วงจรแบ่ง

แรงดนัและวงจรรับสัญญาณเซนเซอร์ เม่ือไดล้ายทองแดงท่ีกดัเสร็จแลว้ 
จากนั้นน าไปท าการเจาะรูต  าแหน่งขาของอุปกรณ์บนแผ่นวงจรและท า
การบดักรีอุปกรณ์บนแผ่นลายทองแดงจนได้บอร์ดบอร์ดวงจรจ่ายไฟ 
วงจรแบ่งแรงดนัและวงจรรับสญัญาณเซนเซอร์ ดงัรูปท่ี 5 
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รูปท่ี 4 แผงวงจรภาคจ่ายไฟ วงจรแบ่งแรงดนัและวงจรเซนเซอร์ 

 

2.2 การออกแบบโครงสร้าง 
ออกแบบช้ินส่วนต่าง ๆ ของเคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบัด

ส าหรับผูสู้งอาย ุโดยใช้โปรแกรมออกแบบบส าเร็จรูป [6] ดงัรูปท่ี 6 และ
น าช้ินส่วนท่ีท าการออกแบบมาประกอบรวมกนั ดงัรูปท่ี 7(ก) 

 
 
 
 

 
                     (ก) ดีซีมอเตอร์            (ข) แผงควบคุม 

 
 
 
 
 

     (ค) โฟโตเ้ซนเซอร์       (ง) ลอ้หลงั                (จ) ลอ้หนา้ 
รูปท่ี 6 ออกแบบช้ินส่วนต่าง ๆ 

 

2.3 การสร้างและการประกอบ 
โครงสร้างเคร่ืองทั้งหมดเป็นท่ออะลูมิเนียม ขนาดเส้นผ่าน

ศูนยก์ลางขนาด 1 น้ิว หนา 1.5 มิลลิเมตรลอ้คู่หน้าเป็นลอ้ยางขนาด 5 น้ิว 
พร้อมติดมอเตอร์ ลอ้คู่หลงัเป็นลอ้ไนล่อนขนาด 1.5 น้ิว และน าช้ินส่วน
ต่าง ๆ มาประกอบกนั ดงัรูปท่ี 7 

เม่ือติดตั้ งบอร์ด  Arduino Uno R3 โมดูลจอแสดงผล LCD 
บอร์ด MDD10A บอร์ดวงจรจ่ายไฟ วงจรแบ่งแรงดันและวงจรรับ
สญัญาณเซนเซอร์ ปุ่ มสวิตช์และแบตเตอร่ี ภายในกล่องควบคุมแลว้หลงั
จากนั้ นเดินสายไฟสวิตช์  เซนเซอร์โมดูลจอแสดงผล LCD บอร์ด 
MDD10A ท่ี ต่อกับมอเตอร์แล้วเข้ากับบอร์ด Arduino Uno R3 และ
แบตเตอร่ี เซนเซอร์ต่อเขา้กบับอร์ดท่ีออกแบบลายทองแดงคือบอร์ดวงจร 

 
(ก) โครงสร้างท่ีออกแบบไว ้        (ข) เคร่ืองท่ีประกอบแลว้ 

รูปท่ี 7 โครงสร้างเคร่ืองท่ีติดลอ้และมอเตอร์ 
 

จ่ายไฟ วงจรแบ่งแรงดนัและวงจรรับสญัญาณเซนเซอร์ [6] โดยวงจรแบ่ง
แรงดันต่อเขา้กับบอร์ด Arduino Uno R3 จากนั้นจดัและเก็บสายไฟให้
เรียบร้อย และประกอบช้ินส่วนต่าง ๆ เขา้กบัตวัเคร่ือง ดงัรูปท่ี 8 

 

 
รูปท่ี 8 เคร่ืองช่วยเดินกายภาพบ าบดัส าหรับผูสู้งอาย ุ

 

3. การทดลองและผลการทดลอง 
บทความน้ีท าการทดลองเคล่ือนท่ีโมดอตัโนมติั ก่ึงอตัโนมติั 

เวลาใชง้านแบตเตอร่ีและเวลาชาร์จแบตเตอร่ี ทดลองอยา่งละ 5 คร้ัง และ
ท าการบนัทึกผลทดลอง ดงัน้ี 

 

3.1 การทดลองเคล่ือนทีโ่มดอตัโนมตั ิ 
 ส าหรับเดินหนา้ ทดลองท่ีระยะ 10 20 และ 30 เซนติเมตร ใช้
งานโดยกา้วผ่านเซนเซอร์ทั้งสองขา้ง ดงัรูป 9 

3.1.1 ทดลองระยะ 10 เซนติเมตร ระยะท่ีวดัไดคื้อ 10.7 9.8 
10.2 10.5 และ 9.7 เซนติเมตร ตามล าดบั 
 3.1.2 ทดลองระยะ 20 เซนติเมตร ระยะท่ีวดัไดคื้อ 19.9 21 21 
20.8 และ 21 เซนติเมตร ตามล าดบั 
 3.1.3 ทดลองระยะ 30 เซนติเมตร ระยะท่ีวดัไดคื้อ 30.6 31 
30.7 30.8 และ 29.7 เซนติเมตร ตามล าดบั 
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รูปท่ี 9 การกา้วผา่นเซนเซอร์ในโมดอตัโนมติั 

 

 3.2 การทดลองเคล่ือนทีโ่มดกึง่อตัโนมตั ิ 
  ส าห รับ เล้ี ยวซ้ าย เล้ี ยวขวาและถอยหลัง  อย่างละ  10 
เซนติเมตร ใชง้านโดยกดสวิตช์ท่ีมือจบัทั้งสองขา้ง สวิตช์ซา้ยล่างคือเล้ียว
ขวา สวิตช์ซา้ยล่างคือเล้ียวขวา และสวิตช์ขวาบนคือถอยหลงั ดงัรูปท่ี 10 
 

 
รูปท่ี 10 การกดสวิตช์เล้ียวซา้ย-ขวาและถอยหลงัในโมดก่ึงอตัโนมติั 

  3.2.1 ทดลองเล้ียวซา้ย ระยะท่ีวดัไดคื้อ 10.2 10.4 9.6 10.5 
และ 10.7 เซนติเมตร ตามล าดบั 
 3.2.2 ทดลองเล้ียวขวา ระยะท่ีวดัไดคื้อ 9.8 10.9 10.3 10.4 
และ 10.6 เซนติเมตร ตามล าดบั 
 3.2.3 ทดลองถอยหลงั ระยะท่ีวดัไดคื้อ 9.9 10.5 10.4 10.6 
และ 10.2 เซนติเมตร ตามล าดบั 
 

3.3 ทดลองเวลาใช้งานแบตเตอร่ี 
  ในโมดอตัโนมติัท่ีระยะ 10 20 และ 30 เซนติเมตร และโมดก่ึง
อตัโนมติั คือเล้ียวซา้ย เล้ียวขวาและถอยหลงั อยา่งละ 10 เซนติเมตร 
ตั้งแต่แรงดนัเตม็ 12.1V จนเหลือ 9.00V ไดเ้วลาการใชง้าน ดงัน้ี 
 3.3.1 ทดลองระยะ 10 เซนติเมตร ใชเ้วลา 18:07 18:17 18:09 
18:12 และ 18:15 ชัว่โมง ตามล าดบั 
 3.3.2 ทดลองระยะ 20 เซนติเมตร ใชเ้วลา 19:21 19:31 19:29 
19:30 และ 19:24 ชัว่โมง ตามล าดบั 
 3.3.3 ทดลองระยะ 30 เซนติเมตร ใชเ้วลา 21:46 21:56 21:31 
21:53 และ 21:41 ชัว่โมง ตามล าดบั 
 3.3.4 ทดลองเล้ียวซา้ย  ใชเ้วลา 17:27 17:32 17:26 17:24 และ 
17:30 ชัว่โมง ตามล าดบั 
 3.3.5 ทดลองเล้ียวขวา  ใชเ้วลา 17:29 17:22 17:26 17:30 และ 
17:28 ชัว่โมง ตามล าดบั 

 3.3.6 ทดลองถอยหลงั  ใชเ้วลา 11:31 11:23 11:28 11:22 และ 
11:26 ชัว่โมง ตามล าดบั 
 

3.4 ทดลองเวลาชาร์จแบตเตอร่ี 

ตั้งแต่แรงดนั 9.00V จนแบตเตอร่ีเตม็คือ 12.1V ใชเ้วลาชาร์จ 
1:25 1:23 1:24 1:26 และ 2:25 ชัว่โมง 
 

4. สรุป 
จากการทดลองใช้โมดก่ึงอตัโนมติั การเล้ียวซา้ย เล้ียวขวาและ

ถอยหลงัอย่างละ 10 เซนติเมตร จ านวน 5 คร้ัง ค่าความผิดพลาดเฉล่ียท่ี
ไดคื้อ 4.4% 4.8% และ 3.8% ตามล าดบั ทดลองเวลาในการใช้งานเคร่ือง
ในโมดอตัโนมติั ท่ีระยะ 10 20 และ 30 เซนติเมตร ใช้เวลาเฉล่ีย 18:12 
ชัว่โมง 19:27 ชั่วโมง และ 21:45 ชัว่โมง ตามล าดบัและทดลองเวลาการ
ใช้งานของแบตเตอร่ีในการเล้ียวซ้าย เล้ียวขวาและถอยหลงัอย่างละ 10 
เซนติเมตร ใช้เวลาเฉล่ีย 17:28 ชั่วโมง 17:27 ชั่วโมง และ 11:26 ชั่วโมง 
และการทดลองเวลาชาร์จแบตเตอร่ี ทดลองเวลาการชาร์จแบตเตอร่ีตั้งแต่ 
9.00V – 12.10V จ  านวน 5 คร้ัง ใช้เวลาเฉล่ีย 1:45 ชั่วโมง แนวทางการ
พฒันา ควรใช้มอเตอร์เกียร์ท่ีรับน ้ าหนักได้มากข้ึนและล็อคแกนเม่ือไม่
จ่ายไฟ ปรับความสูงได ้และเปล่ียนเป็นลอ้ใหญ่ข้ึน 
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