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บทคดัย่อ 
งานวิจัยน้ี มีว ัตถุประสงค์เพ่ือสร้างอุปกรณ์ต้นแบบช่วยท า

กายภาพบ าบดัฝึกเดินส าหรับผูมี้ปัญหาการเดินจากภาวะเข่าเส่ือม (Knee 
Osteoarthritis) ท  าให้ผูป่้วยท่ีกลบัมาพกัฟ้ืนท่ีบา้นหลงัจากไดรั้บการรักษา
จากโรงพยาบาลแล้ว สามารถท ากายภาพบ าบดัฝึกเดินได้อย่างต่อเน่ือง
จากหน่วยงานเวชศาสตร์ชุมชนตามสถานพยาบาลท่ีอยูใ่กลบ้า้น ซ่ึงหาก
ผูป่้วยไม่ไดรั้บการกายภาพบ าบดัอยา่งต่อเน่ืองอาจไม่สามารถกลบัมาเดิน
อยา่งปกติได ้ ในการใชอุ้ปกรณ์น้ีฝึกเดินจะตอ้งมีบุคคลากรท่ีไดรั้บอบรม
ดูแลอยา่งใกลชิ้ด สามารถใชท้  ากายภาพกบับุคคลท่ีมีน ้ าหนกัไม่เกิน 100 
กิโลกรัม โครงสร้างของอุปกรณ์ตน้แบบท าจากอลูมิเนียม เกรด 3105 เพื่อ
ความแข็งแรงและมีน ้ าหนักเบา ควบคุมด้วยชุดควบคุม Arduino Mega 
การสั่ งงาน ชุ ดขับ เค ล่ื อน  (Motor Worm gear) ของอุปกรณ์ จะใช้
โปรแกรมอตัโนมติัในการควบคุม  
 จากการประเมินความพึงพอใจในการใช้งานอุปกรณ์น้ี โดย
น าไปทดสอบใชง้านกบัคนจริง จ  านวน 5 คน ไดผ้ลการประเมินความพึง
พอใจ ดงัน้ี 1) ดา้นการออกแบบและสร้างอุปกรณ์ ไดร้้อยละ 82.60 อยูใ่น
เกณฑ์ มีความพึงพอใจมากท่ีสุด 2) ด้านการใช้งานอุปกรณ์ ได้ร้อยละ 
76.00 อยูใ่นเกณฑ ์มีความพึงพอใจมาก สามารถน าไปใช้เป็นตน้แบบใน
การพฒันาอุปกรณ์ช่วยกายภาพบ าบดัเพ่ือฝึกเดินส าหรับผูมี้ปัญหาการ
เดินจากภาวะเข่าเส่ือมท่ีมีประสิทธิภาพต่อไป 
ค าส าคัญ : ภาวะเข่าเส่ือม, กายภาพบ าบัด, ชุดควบคุม Arduino Mega,   
เวชศาสตร์ชุมชน 
 

Abstract 
 This research has the objective for creating the prototype 
equipment that will help to make the physical therapy for the training to walk 
for the person who has the problem in the walking from the knee osteoarthritis. 
This will make the patient to come back to recover at the house after this has 
received the treatment from the hospital already. This can make the physical 

therapy to walk continuously from the community medicine in the hospital that 
is near to the house. If the patient can’t received the physical therapy 
continuously, he mayn’t be able to come back to walk normally. In the use of 
this equipment for the training to walk, this will have the personnel thas has 
received the training to take care of the patient closely. This can use the 
physical therapy with the person who has the weight not over 100 kgs. The 
structure of the prototype equipment will be made from the aluminium grade 
3105 for the strength and this will have the light weight. This will control it 
with the Arduino Mega. For ordering of Motor  Worm gear, this will use the 
automatical program in the controlling. From the evaluation of the satisfactory 
in using this equipment which has brought it to test to use with the job and the 
real human for 5 persons. This has gotten the evalauting result of the 
satisfactory as follows; 1) In the design and the creation of the equipment, this 
will get 82.60% in the criteria that has the highest satisfactory, 2) In the 
usability of the equipment, this will get at 76% in the criteria that has the high 
satisfactory, This can bring to use to be the prototype in the developmetn of the 
equipment to help the physical therapy for the training to walk for the person 
who has the problem in the walking from the knee osteoarthritis that has the 
efficiency further.  
Keywords:  Knee Osteoarthritis, Physical Therapy, Arduino Mega, 
Community Medicine 

 

1. บทน า 
ปัญหาการเดินจากภาวะเข่ าเส่ือม (Knee Osteoarthritis) ซ่ึ ง

สาเหตุเกิดจากความเส่ือมสภาพของกระดูกอ่อนท่ีขอ้เข่า มีสาเหตุส าคญั
คืออายท่ีุมากข้ึน รวมไปถึงสาเหตุอ่ืน ๆ เช่น มีน ้ าหนกัตวัมาก เกิดอาการ
บาดเจ็บ หรือกรรมพนัธ์ุ  [1] โดยการรักษาท่ีได้ผลดีคือการผ่าตัดและ
กายภาพบ าบัดอย่างต่อเน่ืองหลังผ่าตัด เพราะหากผูป่้วยไม่ได้รับการ
บ าบดัอยา่งต่อเน่ืองอาจท าให้ไม่สามารถกลบัมาเดินอยา่งปกติได้ ซ่ึงใน
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การท ากายภาพบ าบัดท่ีโรงพยาบาลจะเสียเวลาและมีค่าใช้จ่ายสูง 
เน่ืองจากตอ้งเสียค่าใชจ่้ายในการเดินทางและใชเ้คร่ืองมือท่ีมีราคาแพง 

 

 
รูปท่ี 1 ภาวะเข่าเส่ือม [2]  

 
จากปัญหาดังกล่าวจึงมีแนวคิดสร้างอปกรณ์ต้นแบบช่วยท า

กายภาพบ าบดัฝึกเดินท่ีมีราคาไม่แพงมากนกั เพื่อให้สามารถมีไวป้ระจ า
หน่วยงานเวชศาสตร์ชุมชนได้ ช่วยให้ผูป่้วยได้รับการกาพภาพบ าบัด
อย่างต่อเน่ือง  สะดวกในการเดินทาง มีค่าใช้จ่ายไม่สูงมากนัก ท าให้
ผูป่้วยมีโอกาสกลบัมาเดินไดอ้ยา่งปกติได ้

 

2. วธีิด าเนินงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                                                                                                                                                                                                                                                                       

รูปท่ี 2 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 

 ในการด าเนินงานวิจยัได้มีการศึกษาองค์ความรู้ท่ีเก่ียวข้อง
ดงัน้ี 

o หวัเข่าและอาการเข่าเส่ือม 
o การกายภาพบ าบดั  
o ทฤษฎีไบโอแมคคานิคส์ 
o ทฤษฎีกายวิภาคศาสตร์และการเคล่ือนไหว 
o ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
3. การออกแบบโครงสร้างและชุดควบคุม 
 ในการออกแบบและสร้างอุปกรณ์ต้นแบบ  เบ้ืองต้นต้อง
ทราบถึงวิธีและหลกัการท ากายภาพกายภาพบ าบดัส าหรับผูมี้ปัญหาการ
เดินจากภาวะเข่ าเส่ือม ท่ี ถูกต้อง โดยสอบถามและศึกษาจากนัก
กายภาพบ าบดัซ่ึงเป็นวิชาชีพทางดา้นวิทยาศาสตร์สุขภาพ   
 การท ากายภาพส าหรับผูมี้ปัญหาการเดินจากภาวะเข่าเส่ือมมี
หลายวิธี เช่นการกายภาพโดยการเดินทรงตวัในราวหัดเดิน  (Standing 
Balance in Parallel Bar) การใช้ไม้ค  ้ า และการใช้หุ่นช่วยเดิน  ส าหรับ
ผูป่้วยท่ีก าลงัขายงัไม่ดีนักอาจต้องใช้เคร่ืองช่วยดามเข่า การเลือกชนิด
ของเคร่ืองช่วยหัดเดินของแต่ละรายจ าเป็นตอ้งพิจารณาให้เหมาะสมกบั
สภาวะของผูป่้วยในขณะนั้น อาทิเช่น แผ่นรองกนัเท้าตก ท่ีรัดตามเข่า 
เคร่ืองพยงุหลงัท่อนล่าง ท่อนบน คอ ไมย้นัรักแร้ ไมเ้ทา้หดัเดิน 
 

        
 

           (ก) วิธีการใชร้าวจบั [3]                    (ข) วิธีการใชไ้มค้  ้า [3] 
 

       
(ค) วิธีการใชหุ่้นช่วยเดิน [4] 

             รูปท่ี 3 วิธีการท ากายภาพบ าบดัฝึกเดิน 
 

ออกแบบโครงสร้าง 

ศึกษาองคค์วามรู้ท่ีเก่ียวขอ้ง 

ด าเนินการสร้างอุปกรณ์ตน้แบบ 

สรุปผลการด าเนินงาน 

ประเมินความพึงพอใจในการใชง้าน 

ทดสอบการ
ท างานอุปกรณ์

ตน้แบบ 
 

แกไ้ข 
ไม่ผา่น 

ผา่น 

จดัหาอุปกรณ์ 

ออกแบบชุดควบคุม 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B8%B2%E0%B8%A8%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%95%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%AA%E0%B8%B8%E0%B8%82%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B8%B2%E0%B8%A8%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%95%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%AA%E0%B8%B8%E0%B8%82%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E
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ตารางท่ี 1 เปรียบเทียบขอ้ดี – ขอ้เสีย วิธีการท ากายภาพบ าบดัฝึกเดิน 
ล าดบั วธิีกายภาพ ข้อด ี ข้อเสีย 

1 การใชร้าวจบั 
มีความมัน่คง
สูงในการท า
กายภาพบ าบดั 

ตอ้งใชแ้รงในการ
พยงุตวักบัราวจบั

มาก 

2 การใชไ้มค้  ้า 
มีความ 

คล่องตวัสูง 
อาจลม้ไดห้ากผูรั้บ
การท ากายภาพทรง

ตวัไดไ้ม่ดีพอ 

3 การใชหุ่้นช่วยเดิน 
ใชแ้รงนอ้ยใน
การท ากายภาพ 

ราคาค่อนขา้งสูง
และใชเ้วลามาก 

 
    ในการออกแบบอุปกรณ์ในการฝึกเดินน้ีผูจ้ดัท  ามีแนวคิดท่ีจะ
ออกแบบอุปกรณ์ท่ีช่วยพยงุตวัในการเดินท่ีสามารถขนยา้ยได้สะดวกมี
ช้ินส่วนท่ีน้อยและสามารถประกอบใช้งานได้ง่าย โดยอุปกรณ์น้ีจะมี
โครงสร้างเป็นอลูมิเนียมและแกนค ้ายนั ใชม้อเตอร์ขบัเคล่ือนจุดหมุนตรง
สะโพกและหัวเข่า ในการควบคุมจะใช้โปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์
ในการควบคุมมอเตอร์ช่วยในการยกขากา้วเดินของผูใ้ชง้าน 
 

3.1 โปรแกรมควบคุมการท างานของอปุกรณ์ 
 การเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของอุปกรณ์ ช่วยท า
กายภาพบ าบัดนั้ นจะเป็นการสั่งให้โปรแกรมควบคุมการท างานของ
อุปกรณ์ขบัเคล่ือนไปตามองศาท่ีก าหนดไว ้

 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 4 บอร์ด Arduino mega ควบคุมการเคล่ือนท่ี 
                

 
รูปท่ี 5 การติดตั้งชุดควบคุม 

 

4. การทดสอบอปุกรณ์และประเมนิความพงึพอใจในการใช้งาน 
 การทดสอบการท างานของอุปกรณ์จะทดสอบโดยการสวมใส่ 
และทดสอบการท างานของชุดควบคุม เเละชุดขบัเคล่ือนมอเตอร์บริเวณ
หวัเข่า และสะโพก 

 

     
     รูปท่ี 6 ทดสอบการหมุนของมอเตอร์บริเวณสะโพก 

 
 การประเมินความพึงพอใจในการใช้งาน โดยน าอุปกรณ์ไป
ทดสอบโดยใช้สวมใส่กบัคนปกติจ านวน 5 คน ซ่ึงเป็นนกัศึกษา จ านวน 
3 คนและบุคคลภายนอกจ านวน 2 คน และท าการกายภาพฝึกเดินโดยมี
ผูดู้แลช่วยเหลือใกล้ชิดเหมือนจริงทุกประการ หลงัจากทดสอบใช้งาน
แล้ว ให้ผูร่้วมทดสอบตอบแบบสอบถามประเมินผลความพึงพอใจใน
การใช้งานในด้านการออกแบบและสร้างอุปกรณ์ และด้านการใช้งาน
อุปกรณ์ 
 

              
           รูปท่ี 4 อุปกรณ์ช่วยกายภาพบ าบดัขณะสวมใส่  
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รูปท่ี 5 เร่ิมตน้ทดสอบการยนื – การกา้วเดิน 

 

      
                  (ก) ผูท้ดสอบคนท่ี 1                   (ข) ผูท้ดสอบคนท่ี 2 
 

             
          (ค) ผูท้ดสอบคนท่ี 3                    (ง) ผูท้ดสอบคนท่ี 4                   

รูปท่ี 6 การทดสอบการใชง้านอุปกรณ์ช่วยภาพภาพฝึกเดิน 
 

5. สรุปผล 
 ผลการทดสอบการใช้งานของอุปกรณ์กายภาพบ าบดั ได้ผล
สรุปว่าตวัอุปกรณ์น้ีสามารถใช้งานได้ดีพอควรแต่โปรแกรมการเดิน
อตัโนมติัการท างานยงัไม่ค่อยเสถียร เน่ืองจากวงจรจ่ายไฟฟ้าไม่สามารถ
จ่ายไฟฟ้าให้ชุดขบัเคล่ือนไดอ้ยา่งสม ่าเสมอ 
 ในส่วนการประเมินความพึงพอใจในการใช้งานแบ่งการ
ประเมินเป็น 2 ดา้น ไดผ้ลดงัน้ี 

ดา้นการออกแบบและสร้างอุปกรณ์ไดผ้ลความพึงพอใจ ร้อย
ละ 82.60 อยูใ่นเกณฑ ์มีความพึงพอใจมากท่ีสุด  

ดา้นการใช้งานอุปกรณ์ ไดค้วามพึงพอใจ ร้อยละ 76.00 อยูใ่น
เกณฑ ์มีความพึงพอใจมาก 
 การออกแบบและสร้างอุปกรณ์ช่วยกายภาพบ าบดัเพ่ือฝึกเดิน
ในงานวิจัยน้ี เป็นเพียงแนวทางหน่ึงในการสร้างอุปกรณ์ต้นแบบ ท่ี
จะตอ้งมีการวิจยัและพฒันาต่อ เพ่ือท่ีจะสามารถน าไปช่วยท ากายภาพฝึก
เดินกบัผูป่้วยจริงท่ีผา่นการรักษาดว้ยการผา่ตดัจากโรงพยาบาลมาแลว้ได ้
เน่ืองจากในการท าวิจยัเพ่ือใช้กับผูป่้วยจริงจ าเป็นต้องมีการท าวิจยัให้
ครอบคลุมทุกดา้น โดยเฉพาะในเร่ืองหลกัจริยธรรมการท าวิจยัในคน 
 

6. กติตกิรรมประกาศ 
ขอขอบคุณสาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์และระบบการ

ผลิตอตัโนมติั คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคล
พระนคร ท่ีให้ความอนุเคราะห์สถานท่ีและเคร่ืองมือในการท าวิจัย 
รวมถึงเจ้าหน้าท่ี และพนักงานฝ่ายเวชศาสตร์ชุมชนของโรงพยาบาล
รามาธิบดีท่ีให้ขอ้มูลและค าปรึกษา จนท าให้งานวิจยัประสบความส าเร็จ
ดว้ยดี 
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