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บทคดัย่อ 

วตัถุประสงค์ของการวิจยัคือการออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์ประสาทสั่งการเส่ือม 

(ALS) ระหวา่งรถเขน็คนพิการและเตียงนอน (เคร่ืองตน้แบบ) ใชง้านง่าย รวดเร็วและปลอดภยั ไม่จาํเป็นตอ้งมีผูดู้แล

หลายคน เคร่ืองท่ีออกแบบมี 2 ส่วนหลกัคือ 1) ระบบวงจรไฟฟ้าควบคุมประกอบดว้ย สวิตซ์ปุ่มกด วงจรขบั สวิตช์

จาํกดัมุม หลอด แอล อี ดีแสดงผลและบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์Arduino UNO R3 เขียนดว้ยโปรแกรมภาษาชีและ 

2) ระบบแมคคานิคทําหน้าท่ีดึงและหมุนตัวผูป่้วยประกอบด้วยโครงเหล็ก ตัวรอก เชือกดึงและมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสตรง ผลการทดสอบเชิงคุณภาพการทาํงานของเคร่ืองพบวา่ เคร่ืองสามารถยกตวัผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการ

เส่ือม (ALS) ระหว่างรถเข็นคนพิการและเตียงนอนได ้ท่ีนํ้ าหนักตวัสูงสุด 100 กิโลกรัมและความสูง สูงสุด 170 

เซนติเมตรเป็นไปวตัถุประสงคข์องงานวจิยัน้ี สาํหรับดา้นความปลอดภยัของกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลท่ีตวัเคร่ืองพบวา่มีค่า

อยูใ่นมาตรฐาน IEC 60601-1 (IEC : International Electrotechnical Commission) 

 

คาํสําคญั:  ผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม (ALS) การเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม (ALS) 

 

Abstract 

The purpose of this research was to design and construct a machine used to transfer ALS patients from a 

wheelchair and a bed or vice versa ( a prototype) , which was easy to use, fast and safe, no need for multiple 

caregivers.  This designed machine composed 2 main parts which were 1)  the control electrical circuit system 

consisting of push button switches, drives, angle limit switches, LED displays and Arduino UNO R3 
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microcontrollers program with C- language and 2)  the mechanical system for pulling and rotating the patient 

comprising of steel frame, pulley, rope, and DC motor. The results of qualitative testing found that the machine 

could be used well to move ALS patients with the maximum weight of 100 kg and the maximum height of 170 cm 

between the wheelchair and the bed. For electrical safety testing, the machine met the requirement of the IEC 60601-

1 (IEC: International Electro technical Commission). 

 

Keywords: ALS patients, Moving an ALS patient 

1. บทนํา 

ปัจจุบนัในประเทศไทยมีผูป่้วยเป็นโรคกลา้มเน้ืออ่อนแรง Amyotrophic Lateral Sclerosis (ALS) พบผูป่้วย

ราว 2 คนต่อ33ประชากร 33100,000 คนซ่ึงถือวา่มีจาํนวนผูป่้วยไม่สูงมากนกั แต่นบัไดว้า่เป็นโรคท่ีน่ากลวัเน่ืองจากยงัไม่

ทราบสาเหตุท่ีแน่ชดัและยงัไม่มีวิธีรักษาใหห้ายขาด ในอนาคตมีแนวโนม้ผูป่้วยกลุ่มน้ีจะเพ่ิมสูงข้ึนโรคเซลลป์ระสาท

สั่งการเส่ือม(ALS) สามารถพบไดทุ้กวยัตั้งแต่ทารกแรกเกิดจนถึงผูสู้งอาย ุอาการของโรคเกิดจากการเส่ือมสลายของ

เซลลป์ระสาทท่ีควบคุมการทาํงานของกลา้มเน้ือและเกิดจากความผิดปกติของเซลลป์ระสาทนาํคาํสั่งให้กบักลา้มเน้ือ

ทาํให้กลา้มเน้ือตามแขนและขาอ่อนแรงส่งผลทาํให้ผูป่้วยไม่สามารถช่วยเหลือตวัเองไดร้วมทั้งการลุกข้ึนยนืและการ

นัง่ลงซ่ึงกระทาํดว้ยความยากลาํบาก (Piera Pasinelli, Robert H. Brown ,2006; Sara Zarei,2015; Caroline Ingre, 2015) 

การใชชี้วติประจาํวนัของผูป่้วยกลุ่มน้ีส่วนใหญ่อยูบ่นรถเขน็นัง่ ปัญหาหลกัท่ีพบคือการเคล่ือนยา้ยผูป่้วยจากรถเขน็นัง่

ข้ึนเตียงนอนหรือจากเตียงนอนข้ึนรถเข็นนั่งจะกระทาํดว้ยความยากลาํบากโดยเฉพาะผูป่้วยท่ีมีนํ้ าหนักตวัมากกว่า

ผูดู้แล(มิใช่ผูป่้วยกลุ่มติดเตียง) ปัจจุบนัประเทศไทยและต่างชาติยงัไม่ไดอ้อกแบบและสร้างรวมทั้งผลิตเคร่ืองช่วย

เหลือผูป่้วยกลุ่มน้ีข้ึนใชง้าน การแกไ้ขปัญหาดงักล่าว งานวิจยัน้ีจึงเกิดแนวคิดออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ย

ผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS) ระหวา่งรถเขน็นัง่กบัเตียงนอนข้ึนทาํให้ผูดู้แลเคล่ือนยา้ยผูป่้วยไดส้ะดวก 

รวดเร็ว ลดอุบติัเหตุท่ีอาจจะเกิดข้ึน มีความปลอดภยัสูงและไม่จาํเป็นตอ้งใชผู้ดู้แลหลายคน  

 

2. วตัถุประสงค์ 

ออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS)ระหว่างรถเข็นนัง่และเตียง

นอน (เคร่ืองต้นแบบ)ใช้งานได้ท่ีนํ้ าหนักตัวสูงสุด 100 กิโลกรัมและความสูง สูงสุด 170 เซนติเมตร ใช้งานง่าย 

ปลอดภยัไม่จาํเป็นตอ้งใชผู้ดู้แลหลายคน 

 

3. อุปกรณ์และวิธีการ  

3.1ใชว้สัดุและอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์หลกัดงัน้ี 

3.1.1 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์Arduino Model Uno R3 รีเลยข์นาดเล็ก รีเลยก์าํลงั สวิตซ์ปุ่มกด สวิตช์

จาํกดัมุมองศาและอ่ืนๆ 

3.1.2 เหลก็กล่อง เหลก็แผน่ ลูกลอ้เหลก็ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง เขม็ขดัพยงุตวัผูป่้วยและอ่ืนๆ 
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3.2 วธีิดาํเนินงานวจิยั  

ออกแบบเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์ประสาทสั่งการเส่ือม(ALS)ระหว่างรถเข็นนั่งและเตียงนอน

ประกอบไปดว้ย 2 ระบบหลกัคือ 

3.2.1 ระบบวงจรไฟฟ้าควบคุมประกอบดว้ย สวิตซ์ปุ่มกด วงจรขบั สวิตช์จาํกดัมุมองศา หลอด แอล อี ดี 

แสดงผล (LED display) บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 และโปรแกรมภาษาชีควบคุมการทาํงาน  

 

 
รูปที ่1 ไดอะแกรมแสดงหลกัการทาํงานของระบบวงจรไฟฟ้าควบคุมของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS)  

 

3.2.1.1 การออกแบบวงจรสวิตซ์ปุ่มกด งานวิจยัน้ีเลือกใชส้วิตซ์ชนิดกดติดปล่อยดบัต่ออนุกรมเขา้กบัตวั

ความตา้นทาน 10 KΩ จาํนวน 5 ชุดในแต่ละชุดถูกเช่ือมต่อเขา้ท่ี input ports ของตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ สวติซ์ปุ่มกด

แต่ละตวัทาํหนา้ท่ีต่างกนัดงัแสดงในรูปท่ี 2 

 

 
รูปที ่2 วงจรสวติซ์ปุ่มกดควบคุมการทาํงานถูกเช่ือมต่อเขา้ท่ี input port ของ ตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 

3.2.1.2 การออกแบบเพ่ือเลือกใชบ้อร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมการทาํงาน ในงานวิจยัน้ีเลือกใชบ้อร์ด

ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Model Uno R3 เน่ืองจากมี input port, output port และ memory เพียงพอรวมทั้งบอร์ด

มีขนาดเลก็และใชพ้ลงังานไฟฟ้าตํ่า (W. Durfee, 2011; เอกชยั มะการ, 2552) 
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รูปที ่3 ลกัษณะของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Model Uno R3. ใชส้าํหรับประมวลผลและควบคุมการทาํงาน 

 

3.2.1.3 การออกแบบวงจรขบั (drivers) ประกอบดว้ย 2 ส่วนคือ 1)วงจรขบัชุดท่ี1 (driver-1) ทาํหนา้ท่ีตดัและ

ต่อกระแสไฟฟ้าตรง 12 V จากแหล่งจ่ายป้อนให้กบั DC motor(1)ใช้สําหรับดึงตวัผูป่้วยให้ลุกข้ึนยืนหรือปล่อยตวั

ผูป่้วยให้นั่งลงบนเกา้อ้ีรถเข็นหรือเตียงนอนและ 2) วงจรขบัชุดท่ี 2 (driver -2) ทาํหนา้ท่ีตดัและต่อกระแสไฟฟ้าตรง 

12 V จากแหล่งจ่ายป้อนใหก้บั DC motor(2) ใชส้าํหรับหมุนตวัผูป่้วยจากมุม 0 องศาไปท่ี 90 องศาหรือทาํกลบักนั โดย

ใช้ตัวไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุม วงจรขับทั้ งสองน้ีถูกเช่ือมต่อเข้ากับ DC motor(1)และDC motor(2) 

สําหรับทางดา้นอินพุทของวงจรขบัทั้งสองน้ีถูกเช่ือมต่อเขา้ท่ี output port (P10 – P13) ของตวัไมโครคอนโทรลเลอร์

ดงัแสดงในรูปที 4 (ก)และ(ข) 

 

 
(ก) วงจรไฟฟ้าใชค้วบคุมการหมุนของ DC motor (1) ถูกเช่ือต่อเขา้กบั input port (P10, P11) ของตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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(ข) วงจรไฟฟ้าใชค้วบคุมการหมุนของ DC motor (2) ถูกเช่ือต่อเขา้กบั input port (P12, P13) ของตวัไมโครคอนโทรลเลอร์  

รูปที ่4 วงจรขบัใชส้าํหรับควบคุมการหมุนของ DC motor 1 (ก) และ DC motor 2 (ข) 

 

3.2.1.4 การออกแบบวงจรสวิตช์จาํกดัมุมองศาทาํหนา้ท่ีกาํหนดมุมการหมุนของแท่นยนืจากมุม 0 องศามาท่ี 

90 องศาใชส้วิตช ์LMS(1) และจากมุม 90 องศามาท่ี 0 องศาใชส้วิตช ์LMS(2) สวิตชท์ั้งสองถูกเช่ือต่อเขา้ท่ี input port 

(P8, P9) ของตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ดงัแสดงในรูปท่ี 5 

 

 
รูปที ่5 วงจรสวติชจ์าํกดัมุมการหมุนของแท่นยนืผูป่้วยจากมุม 0 องศามาท่ี 90 องศาและจาก 90 องศามาท่ี 0 องศา 

 

3.2.1.5 การออกแบบโปรแกรมควบคุมการทาํงาน ในงานวิจัยน้ีเขียนดว้ยภาษา C (โอภาส เอ่ียมสิริวงศ์, 

2552) บนัทึกลงในบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ กระบวนควบคุมการทาํงานเป็นไปตาม flowchart program ดงัน้ี  
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รูปที ่6 แสดง flowchart program ควบคุมการทาํงานของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วย 

โรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS) ระหวา่งรถเขน็นัง่และเตียงนอน 

 

3.2.2 ระบบแมคคานิคทาํหนา้ท่ีดึงหรือปล่อยและหมุนตวัผูป่้วยประกอบดว้ยโครงเหลก็ ตวัรอก เชือกดึงและ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงการออกแบบมีดงัน้ี 

3.2.2.1 การออกแบบส่วนโครงเหล็ก ใช้เหล็กกล่องส่ีเหล่ียมจัตุรัสขนาด 3.27 เซนติเมตรหนา 0.28 

เซนติเมตรเช่ือมต่อเขา้ด้วยกนัเป็น 2 ส่วนหลกัคือ1)โครงเหล็กดึงและปล่อยตวัผูป่้วยซ่ึงประกอบด้วยโครงเหล็ก 

ชุดท่ี1 ลูกลอ้เหล็ก จาํนวน 6 ลูก และDC motor (1) และ 2)โครงเหล็กแท่นยืนหมุนตวัผูป่้วยจากมุม 0 องศามาท่ี 90 

องศาและทาํกลบักนัประกอบดว้ยโครงเหลก็ชุดท่ี 2 และ DC motor (2) ดงัแสดงในรูปท่ี7 

3.2.2.2 การออกแบบเพ่ือเลือกใช้ DC motor ในงานวิจัยน้ีใช้ DC motor จาํนวน 2 ชุด ขนาด 12 V, 1.5 A  

ทดรอบการหมุนดว้ยเฟืองเกียร์ (5RGN 36K) 20 รอบต่อนาที ในรูปท่ี7 แสดงให้เห็นว่า DC motor(1) ถูกยึดติดเขา้ท่ี

ฐานของเคร่ืองซ่ึงทาํหน้าท่ีดึงและปล่อยตวัผูป่้วยและ DC motor(2) ถูกยึดติดเขา้ท่ีฐานของเคร่ืองทาํหน้าท่ีหมุนตวั

ผูป่้วยจากมุม 0 องศามาท่ี 90 องศาและทาํกลบักนัลกัษณะของ DC motor พร้อมเฟืองเกียร์ทดรอบทั้งสองดงัแสดงใน

รูปท่ี 8 (ก) 
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3.2.2.3 การออกแบบเพ่ือเลือกใช้เข็มขัดพยุงตัวผูป่้วย งานวิจัยน้ีใช้เข็มขัดพยุงตัวสําเร็จรูปท่ีมีขายตาม

ทอ้งตลาด ขนาด 29 – 36 น้ิว (Size: M) ดา้นในบุดว้ยฟองนํ้ ากนักระแทกมีท่ีจบัในแนวตั้ง 3 จุดและแนวนอน 1 จุด  

สามารถรับนํ้าหนกัไดสู้งสุด 150 กิโลกรัม ดงัแสดงในรูปท่ี 8 (ข) 

 
 

รูปที ่7 ระบบแมคคานิคของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS) ระหวา่งรถเขน็นัง่และเตียงนอน 

 

 
 

รูปที ่8  ลกัษณะของ DC motors พร้อมเฟืองเกียร์ทดสอบ (ก) และเขม็ขดัพยงุตวัผูป่้วย (ข) 

 

3.2.2.4 ลกัษณะของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS)ระหวา่งรถเขน็นัง่และเตียง

นอน จากการออกแบบในหัวขอ้3.2.1 – 3.2.2 นาํมาประกอบเขา้ดวัยกนัเป็นเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาท

สั่งการเส่ือม(ALS)ท่ีเสร็จสมบูรณ์ดงัแสดงในรูปท่ี 9 มห
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รูปที ่9  ลกัษณะเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS) 

       ระหวา่งรถเขน็นัง่และเตียงนอนท่ีออกแบบและสร้างเสร็จสมบูรณ์ 

 

3.2.2.5 การทดสอบประสิทธิภาพการทาํงานของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS) 

น้ีมี 3ขั้นตอนคือ  

1) การทดสอบโดยใชตุ้ม้นํ้ าหนกั 2) การทดสอบโดยใชอ้าสาสมคัรและ 3) การทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหล 

ตามลาํดบัดงัน้ี 

ก) การทดสอบประสิทธิภาพการทาํงานโดยใชตุ้ม้นํ้ าหนัก ขนาด 10, 20, 30, 40, 50, 60, 70, 80, 90 และ100 

กิโลกรัม ทดสอบความแขง็แรงของโครงเหลก็ ดงัน้ี 1) การทดสอบความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของการดึงและปล่อย

ตวัผูป่้วย การทดสอบน้ีเคร่ืองจะดึงตุม้นํ้ าหนกัแต่ละค่าและคา้งไวเ้ป็นเวลา 60 วินาทีและปล่อยลงและ 2) การทดสอบ

ความแข็งแรงของโครงเหล็กส่วนของแท่นยืนผูป่้วย การทดสอบน้ีใชตุ้ม้นํ้ าหนักแต่ละค่าวางบนแท่นยืน สั่งการให้

เคร่ืองหมุนจากมุม 0 องศามาท่ี 90 องศาและค้างไวเ้ป็นเวลา 60 วินาที หลังจากนั้ นหมุนจากมุม 90 องศาไปท่ี 

มุม 0 องศาอีกคร้ังดงัแสดงวธีิการทดสอบในรูปท่ี10 ผลท่ีไดถู้กบนัทึกลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 

 
รูปที ่10 วธีิการทดสอบความแขง็แรงโครงเหลก็และฟังกช์ัน่การทาํงานของ 

เคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS)โดยใชตุ้ม้นํ้าหนกั 
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ข) การทดสอบโดยใชอ้าสาสมคัร ขั้นตอนการทดสอบในส่วนน้ีจะเหมือนกบัหัวขอ้ 3.2.2.5(ก) ทุกขั้นตอน 

เพียงแต่ใชอ้าสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนกัตวัและความสูงต่างกนัจาํนวน 10 ราย ทดสอบความแขง็แรงของโครงเหลก็แทนตุม้

นํ้าหนกัวธีิการทดสอบในรูปท่ี11 ผลท่ีไดถู้กบนัทึกลงในตารางท่ี 3 และตารางท่ี 4 

รูปที ่11 วธีิการทดสอบความแขง็แรงโครงเหลก็ของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS)โดยใชอ้าสาสมคัร 

 

ค) การทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลท่ีตวัเคร่ือง เน่ืองจากเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วย ALS ท่ีออกแบบและสร้างใช้

กบัไฟฟ้ากระแสลบั 220V, 50Hz ในมาตรฐานของ IEC 60601-1 ไดก้าํหนดไวคื้อเคร่ืองมือแพทยท่ี์ออกแบบและสร้าง

ใชก้บัผูป่้วยตอ้งผา่นเกนมาตรฐานดา้นความปลอดภยัเสียก่อนถึงนาํไปใชก้บัผูป่้วยได ้ในมาตรฐานของ IEC 60601-1  

ไดก้าํหนดค่าของกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลไวต้อ้งไม่เกิน 500 µA (บญัชา ลีลานิภาวรรณ, 2550) การตรวจวดักระแสไฟฟ้า

ร่ัวไหลท่ีตวัเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วย ALSน้ีใช้เคร่ืองFluke ESA612 Electrical Safety Analyzer (มีมาตรฐานรองรับ)   

วดักระแสไฟฟ้าร่ัวไหลขณะปิดเคร่ืองและเปิดเคร่ืองใชง้าน ดงัแสดงวิธีการตรวจวดัในรูปท่ี 12 ผลท่ีไดถู้กบนัทึกลงใน

ตารางท่ี 5 

 
รูปที ่12 วธีิการตรวจวดักระแสไฟฟ้าร่ัวไหลของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS)  

ดว้ยเคร่ือง Fluke ESA612 Electrical Safety Analyzer 
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4. ผลการวจิัย 

4.1 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพโดยใชตุ้ม้นํ้ าหนกัทดสอบความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของการดึงและปล่อย

ตวัผูป่้วยและผลทดสอบความแขง็แรงของโครงเหลก็ส่วนของแท่นยนืหมุนตวัผูป่้วยดงัแสดงในตารางที1และตารางท่ี2 

ตามลาํดบั 

 

ตารางที ่1 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของการดึงและปล่อยตวัผูป่้วยโดยใชตุ้ม้นํ้าหนกั 10 - 100 กิโลกรัม 

ลาํดบัที ่
ขนาดของตุ้ม

นํา้หนัก (กโิลกรัม) 

เวลาทีด่งึค้างไว้ 

(วนิาท)ี 

เกณฑ์การประเมนิประสิทธิภาพของเคร่ือง 

ผลการดงึตุ้มนํา้หนัก ผลการดงึค้างไว้ 

ผ่าน ไม่ผ่าน ผ่าน ไม่ผ่าน 

1 10 60     

2 20 60     

3 30 60     

4 40 60     

5 50 60     

6 60 60     

7 70 60     

8 80 60     

9 90 60     

10 100 60     

 

ตารางที ่2  ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของแท่นยนืหมุนตวัผูป่้วยโดยหมุนตุม้นํ้าหนกั 10 - 100 กิโลกรัม 

ลาํดบัที ่
ขนาดของตุ้ม

นํา้หนัก (กโิลกรัม) 

เวลาทีด่งึค้างไว้ 

(วนิาท)ี 

เกณฑ์การประเมนิประสิทธิภาพของเคร่ือง 

ผลการหมุนตุ้มนํา้หนัก ผลการหยุดค้างไว้ 

ผ่าน ไม่ผ่าน ผ่าน ไม่ผ่าน 

1 10 60     

2 20 60     

3 30 60     

4 40 60     

5 50 60     

6 60 60     

7 70 60     

8 80 60     

9 90 60     

10              100          60     
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4.2 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพโดยใชอ้าสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนักตวัและส่วนสูงต่างกนัจาํนวน 10 ราย ทดสอบ

ความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของการดึงและปล่อยตวัผูป่้วยและผลทดสอบความแขง็แรงของโครงเหลก็ส่วนของแท่น

ยนืหมุนตวัผูป่้วย ผลท่ีไดด้งัแสดงในตารางท่ี3 และตารางท่ี4 ตามลาํดบั 

 

ตารางที่ 3  ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแข็งแรงของโครงเหล็กส่วนการดึงและปล่อยตวัผูป่้วยโดยใชอ้าสาสมคัรจาํนวน 10 รายท่ีมี

นํ้าหนกัตวัและส่วนสูงต่างกนั 

ลาํดบัที ่

อาสาสมคัร 
เวลาทีด่งึค้างไว้ 

(วนิาท)ี 

เกณฑ์การประเมนิประสิทธิภาพของเคร่ือง 

นํา้หนัก 

(กโิลกรัม) 

ส่วนสูง 

(เซตติเมตร) 

ผลการดงึอาสาสมคัร ผลการดงึค้างไว้ 

ผ่าน ไม่ผ่าน ผ่าน ไม่ผ่าน 

1 49.2 153.5 60     

2 52.4 158.0 60     

3 53.9 159.3 60     

4 77.4 159.9 60     

5 53.8 150.0 60     

6 49.4 163.2 60     

7 49.0 167.6 60     

8 44.0 159.0 60     

9 71.2 158.5 60     

10 102.5 170.1 60     

 

ตารางที ่4  ผลการทดสอบเชิงคุณภาพ ความแขง็แรงของโครงเหลก็ส่วนแท่นยนืหมุนตวัผูป่้วยโดยใชอ้าสาสมคัร 10 รายท่ีมีนํ้าหนกัตวัและ

ส่วนสูงต่างกนั 

ลาํดบัที ่

อาสาสมคัร 
เวลาทีด่งึค้างไว้ 

(วนิาท)ี 

เกณฑ์การประเมนิประสิทธิภาพของเคร่ือง 

นํา้หนัก 

(กโิลกรัม) 

ส่วนสูง 

(เซตติเมตร) 

ผลการหมุนตัวอาสาสมคัร ผลการหยุดค้างไว้ 

ผ่าน ไม่ผ่าน ผ่าน ไม่ผ่าน 

1 49.2 153.5 60     

2 52.4 158.0 60     

3 53.9 159.3 60     

4 77.4 159.9 60     

5 53.8 150.0 60     

6 49.4 163.2 60     

7 49.0 167.6 60     

8 44.0 159.0 60     

9 71.2 158.5 60     

10 102.5 170.1 60     
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4.3 ผลการทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลในเชิงปริมาณท่ีตวัเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการ

เส่ือม(ALS) ดว้ยเคร่ือง Fluke ESA612 Electrical Safety Analyzer ผลท่ีไดด้งัแสดงในตารางท่ี 5  

 

ตารางที ่ 5 ผลการทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลในเชิงปริมาณของเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสัง่การเส่ือม(ALS)ขณะเปิดและ

ปิดเคร่ืองใชง้าน 

ลาํดบัที ่
ค่ากระแสไฟฟ้าร่ัวไหลทีต่ัวเคร่ือง 

ขณะเปิดเคร่ือง (µA) ขณะเปิดเคร่ือง (µA) 

1 183.00 390.80 

2 182.00 408.50 

3 182.80 410.30 

4 182.30 412.20 

5 182.50 412.10 

6 182.60 414.10 

7 181.80 414.00 

8 181.60 415.00 

9 179.90 416.00 

10 182.30 418.00 

Average 182.16 411.10 

µA = Microampere 

 

5. การอภิปรายผล 

ผลการทดสอบเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS) ระหวา่งรถเขน็นัง่และเตียงนอน

ประกอบดว้ย  

5.1 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแขง็แรงโครงเหลก็ส่วนของการดึงและปล่อยตวัผูป่้วยโดยใชตุ้ม้นํ้ าหนกั 

10 - 100 กิโลกรัม (ตารางท่ี 1) เคร่ืองสามารถดึงตุม้นํ้ าหนกัอยา่งต่อเน่ืองช่วง 10 - 100 กิโลกรัมไดแ้ละสามารถดึงและ

หยดุนํ้ าหนกัคา้งไวไ้ดช่้วง 10 – 60 กิโลกรัมสาํหรับช่วงนํ้ าหนกั 70 -100 กิโลกรัมเคร่ืองไม่สามารถดึงคา้งไวไ้ด ้ทาํให้

ตุม้นํ้ าหนกัเคล่ือนท่ีกลบัมายงัพ้ืนห้องเช่นเดิมเน่ืองจากเฟืองทดรอบของมอเตอร์มีขนาดเลก็ไม่สามารถลอ็คเอาไวไ้ด ้

ในทางปฏิบติัการนาํไปใชง้านจริงเม่ือดึงตวัผูป่้วยอยู่ในตาํแหน่งท่ายืนแลว้จะไม่มีแรงดึงกลบัมาเหมือนตุม้นํ้ าหนัก

ดงันั้นยอมรับได ้

5.2 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแข็งแรงโครงเหล็กส่วนของแท่นยืนหมุนตวัผูป่้วยโดยหมุนตุม้นํ้ าหนัก 

10 - 100 กิโลกรัม (ตารางท่ี 2) เคร่ืองสามารถหมุนตม้นํ้าหนกั 10 - 100 กิโลกรัม จากมุม 0 องศามาท่ี 90 องศาและหยดุ

คา้งไว ้60 วนิาท่ีได ้หลงัจากนั้นหมุนกลบัจากมุม 90 องศามาท่ี 0 องศาอีกคร้ังเคร่ืองสามารถทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 

5.3 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพความแขง็แรงของโครงเหลก็ส่วนการดึงและปล่อยตวัผูป่้วยโดยใชอ้าสาสมคัร

จาํนวน 10 รายท่ีมีนํ้ าหนกัตวัและส่วนสูงต่างกนั (ตารางท่ี 3) เคร่ืองสามารถดึงอาสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนัก 71.2 กิโลกรัม

และมีความสูง 158.5 เซนติเมตรรวมทั้งหยดุคา้งค่านํ้ าหนกัไว ้60 วนิาท่ีได ้เน่ืองจากตวัอาสาสมคัรอยูใ่นตาํแหน่งท่ายนื
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ไม่มีนํ้ าหนกัจากตวัอาสาสมคัรดึงระบบเฟืองเกียร์ของมอเตอร์ลงมายงัพ้ืนห้อง (ในตารางท่ี 1 ช้ีให้เห็นวา่ช่วงนํ้ าหนกั  

70 – 100 กิโลกรัมเคร่ืองสามารถดึงค่านํ้ าหนกัน้ีไดแ้ต่ไม่สามารถคา้งค่านํ้ าหนกัไวไ้ด)้ สําหรับอาสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนกั

ตวั 102.5 กิโลกรัมและมีความสูง 170.1 เซนติเมตรจาํนวน 1 ราย เคร่ืองไม่สามารถดึงและคา้งค่านํ้ าหนกัไวไ้ดเ้น่ืองจาก

ตวัอาสาสมคัรรายน้ีมีขนาดใหญ่เกินไป เขม็ขดัพยงุตวัผูป่้วยของเคร่ืองไม่สามารถรัดเอวของตวัอาสาสมคัรรายไดดี้พอ

ทาํใหเ้ขม็ขดัหลุดไดง่้ายส่งผลทาํใหเ้คร่ืองไม่สามารถดึงตวัอาสาสมคัรรายน้ีข้ึนได ้

5.4 ผลการทดสอบเชิงคุณภาพ ความแขง็แรงของโครงเหลก็ส่วนแท่นยนืหมุนตวัผูป่้วยโดยใชอ้าสาสมคัร10 

รายท่ีมีนํ้ าหนักตวัและส่วนสูงต่างกนัในตารางท่ี 4 ช้ีให้เห็นว่าเคร่ืองสามารถหมุนตวัอาสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนัก 102.5 

กิโลกรัมและมีความสูง 170.1 เซนติเมตร จากมุม 0 องศามาท่ี 90 องศาและหยดุคา้งไว ้60 วินาท่ี หลงัจากนั้นหมุนกลบั

จากมุม 90 องศามาท่ี 0 องศาอีกคร้ังได ้รวมทั้ งค่านํ้ าหนักของอาสาสมัครท่ีน้อยกว่า 102.5 กิโลกรัมลงมา เคร่ือง

สามารถทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 

5.5 ผลการทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลในเชิงปริมาณของตัวเคร่ืองขณะเปิดและปิดเคร่ืองใช้งาน  

(ตารางท่ี5) ช้ีใหเ้ห็นไดว้า่ตวัเคร่ืองมีกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลเฉล่ียขณะปิดเคร่ืองใชง้าน 182.16 µA และขณะเปิดเคร่ืองใช้

งาน 411.10 µA สามารถยอมรับไดเ้น่ืองจากอยูใ่นช่วงค่ามาตรฐานของ IEC 60601-1 (ไม่เกิน 500 µA) 

 

6. บทสรุป 

การออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์ประสาทสั่งการเส่ือม(ALS)น้ี มีวตัถุประสงค์เพ่ือ

เคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์ประสาทสั่งการเส่ือม(ALS)ระหว่างรถเข็นนั่งและเตียงนอน(เคร่ืองตน้แบบ) ใชง้านไดท่ี้

นํ้ าหนกัตวัสูงสุด 100 กิโลกรัมและความสูง สูงสุด 170 เซนติเมตร ใชง้านง่าย ปลอดภยั ไม่จาํเป็นตอ้งใชผู้ดู้แลหลาย

คน 

6.1 ระบบการทาํงานของเคร่ืองประกอบดว้ย 1) ระบบวงจรไฟฟ้าควบคุม ซ่ึงประกอบดว้ย สวิตซ์ปุ่มกด 

วงจรขบั สวติชจ์าํกดัมุมองศา หลอด แอล อี ดี แสดงผล บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์Arduino UNO R3 และโปรแกรม

ภาษา C และ 2) ระบบแมคคานิคทาํหน้าท่ีดึงหรือปล่อยและหมุนตวัผูป่้วย ประกอบดว้ยโครงเหล็ก ตวัรอก เชือกดึง

และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ผลการทดสอบประสิทธิภาพการทาํงานของเคร่ืองประกอบดว้ย 1)ผลการทดสอบในเชิง

คุณภาพโดยให้เคร่ืองยกและหมุนตุม้นํ้ าหนัก (ช่วง 10 -100 กิโลกรัม) เคร่ืองทาํงานไดเ้ป็นไปตามการออกแบบไว ้      

2)ผลการทดสอบในเชิงคุณภาพโดยใหเ้คร่ืองยกและหมุนตวัอาสาสมคัรท่ีมีนํ้ าหนกัและความสูงต่างกนั เคร่ืองสามารถ

ทาํงานไดเ้ป็นไปตามการออกแบบไวแ้ละ 3) ผลการทดสอบกระแสไฟฟ้าร่ัวไหลในเชิงปริมาณ ขณะปิดและเปิด

เคร่ืองใช้งานสามารถยอมรับไดเ้น่ืองจากอยู่ในช่วงค่ามาตรฐานของ IEC 60601-1 ท่ีไดก้าํหนดคือไม่เกิน 500µA   

ดงันั้นจึงสรุปไดว้า่ การออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS) ระหวา่งรถเขน็

นัง่และเตียงนอน จากผลการทดสอบเชิงคุณภาพในตารางท่ี1 ถึงตารางท่ี4 ช้ีให้เห็นวา่เคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์

ประสาทสั่งการเส่ือม(ALS) น้ีใชง้านไดเ้ป็นไปตามวตัถุประสงคท่ี์ตั้งไว ้

6.2 ขอ้เสนอแนะในการพฒันาเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลลป์ระสาทสั่งการเส่ือม(ALS) น้ีคือทาํให้เคร่ือง

มีขนาดเลก็ลง มีความสวยงาม และควรเพิ่มขนาดของเขม็ขดัพยงุตวัผูป่้วยใหย้าวมากข้ึนใชส้าํหรับรัดและพยงุตวัผูป่้วย
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ท่ีมีขนาดเอวกวา้ง ควรพฒันาใหส้ามารถใชก้บัผูป่้วยไดจ้ริง (ในงานวิจยัน้ีเป็นการออกแบบและสร้างเคร่ืองตน้แบบไม่

สามารถนาํไปใชจ้ริงกบัผูป่้วยไดต้อ้งผา่นการพฒันาใหมี้ประสิทธิภาพมากข้ึน) 

7. กติตกิรรมประกาศ 

ผูว้ิจยัขอขอบคุณคณาจารย ์คณะกายภาพบาํบดั มหาวิทยาลยัรังสิตท่ีให้ความรู้เก่ียวกบัการช่วยเหลือ ดูแล 

เคล่ือนยา้ยและฟ้ืนฟูผูป่้วยทีเป็นโรคกลา้มเน้ืออ่อนแรง ขอขอบคุณเจ้าหน้าท่ีกองวิศวกรรมการแพทย ์กระทรวง

สาธารณสุขท่ีให้คาํแนะนาํและให้ความรู้เก่ียวกบัมาตรฐานดา้นความปลอดภยัทางดา้นไฟฟ้าท่ีเก่ียวขอ้งกบัเคร่ืองมือ

แพทยแ์ละขอขอบคุณมหาวิทยาลยัรังสิตท่ีให้ทุนสนับสนุนการทาํวิจยั สถานท่ีและเคร่ืองมืออุปกรณ์ต่างๆในการ

ออกแบบและสร้างเคร่ืองเคล่ือนยา้ยผูป่้วยโรคเซลล์ประสาทสั่งการเส่ือม(ALS) ระหว่างรถเข็นนั่งและเตียงนอนจน

สาํเร็จลุล่วงได ้
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