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บทคดัย่อ  

สถานสงเคราะห์เด็กสมองพิการบ้านราชาวดีหญิง อ.ปากเกร็ด จ.นนทบุรี เป็นหน่วยงานของรฐั ซึ่งประสบปญัหาเรื่อง

งบประมาณดา้นการจดัซือ้ จดัจา้งพนกังาน และเครื่องมอืต่างๆ ดงันัน้กลุ่มผูจ้ดัทาํจงึมแีนวคดิในการพฒันาและสรา้งอุปกรณ์ทีส่ามารถ

ช่วยฝึกกําลงัทางดา้นกลา้มเน้ือในส่วนของมอืและเท้า เพื่อมอบใหแ้ก่สถานสงเคราะหเ์ดก็สมองพกิารบา้นราชาวดหีญงิ อ.ปากเกรด็    

จ.นนทบุร ี

จากการศกึษาปญัหาจงึไดท้าํการดาํเนินการสรา้งเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารขบัเคลื่อนดว้ยมอเตอรไ์ฟฟ้า

กระแสตรง 2 ตวั ควบคุมในส่วนของมอืและเทา้สามารถปรบัความเรว็ได ้3 ระดบั โดยกําหนดความเรว็รอบ 2 Rpm. 4 Rpm. และ 6 

Rpm. และทาํการทดลองศกัยภาพการทาํงานในสภาวะทีไ่ม่มโีหลด และในสภาวะทีม่น้ํีาหนกั 30 Kg. 

 ผลจากการทดลองศกัยภาพการทํางานของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํรบัผูพ้กิาร จากการทดลองประสทิธภิาพการ

ทํางานของเครื่องในส่วนการทํางานของมอืที ่ 2 Rpm. มปีระสทิธภิาพร้อยละ 89.47, 4 Rpm. มปีระสทิธภิาพร้อยละ 97.36 และ 6 

Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 94.91 การทาํงานในสว่นการทาํงานของเทา้ที ่2 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 89.47, 4 Rpm. มปีระสทิธ-ิ

ภาพรอ้ยละ 92.30 และ 6 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 96.55 การทาํงานในส่วนการทํางานของมอืและเทา้ที ่2 Rpm. มปีระสทิธภิาพ

รอ้ยละ 84.21, 4 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 92.30 และ 6 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 93.22 

 

คาํสาํคญั: เครื่องกายภาพ ตน้แบบ คนพกิาร 

 

บทนํา  

 จากการได้เข้าไปศึกษาการใช้ชีวิตของเด็กพิการที่สถานสงเคราะห์เด็กพิการทางสมองและปญัญา (หญิง) อ.ปากเกร็ด        

จ.นนทบุร ีหรอืเป็นที่รู้จกัอกีชื่อหน่ึงว่าบ้านราชาวดหีญิงเป็นหน่วยงานในสงักดัสํานักบรกิารสวสัดกิารสงัคมกรมพฒันาสงัคม และ

สวสัดกิารกระทรวงการพฒันาสงัคมและความมัน่คงของมนุษยม์ภีารกจิหลกัในการใหก้ารเลีย้งดเูดก็หญงิอายุระหว่าง 7-18 ปี  
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              รปูท่ี 1 สถานสงเคราะหเ์ดก็พกิารทางสมองและปญัญา (หญงิ) 

ทีม่คีวามบกพร่องทางสมองและปญัญา ซึง่ผูพ้กิารทีอ่าศยัในสถานสงเคราะหแ์ห่งน้ีเป็นเดก็กําพรา้ ขาดผูอุ้ปการะเลีย้งดูไรท้ี่

พึง่ถูกทอดทิง้เป็นเดก็เร่ร่อนพดัหลงทางไม่สามารถตดิตามบดิามารดาหรอืผูป้กครองไดเ้ป็นเดก็ทีค่รอบครวัมฐีานะยากจนไม่สามารถ

ใหก้ารเลีย้งดไูดอ้ย่างเหมาะสม 

 เน่ืองจากสถานสงเคราะห์แห่งน้ีเป็นหน่วยงานของรฐัซึ่งมีความจํากดัในเรื่องของงบประมาณด้านการจดัซื้อและจดัจ้าง

พนกังานและเครื่องมอืต่างๆแต่กลบัมเีดก็พกิารทีม่ปีญัหาทางดา้นการเดนิเป็นจํานวนมากจําเป็นต้องอาศยัการฟ้ืนฟูทางร่างกายและ

สภาพจติใจ ตอ้งมกีารกายภาพบาํบดัโดยมอุีปกรณ์ช่วยในการกายภาพบาํบดัซึง่ช่วยฝึกกาํลงัมอื และฝึกกาํลงัเทา้ ตามความพกิารของ

เดก็ ซึง่จะไดร้บัการฝึกทีห่ลากหลาย  

 ผูว้จิยัมคีวามสนใจในการวจิยัและพฒันาเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร เพื่อใหผู้พ้กิารไดฝึ้กกายภาพบําบดั 

เป็นการเพิม่ประสทิธภิาพใหแ้ก่ผูพ้กิาร เพื่อใหส้ามารถนํามาประยุกต์ใชท้ดแทนการนําเขา้เครื่องมอืทีม่รีาคาสงู เพื่อใชง้านสาํหรบัคน

พกิารสถานสงเคราะหเ์ดก็พกิารทางสมองและปญัญา(หญงิ)   

 

วิธีดาํเนินการวิจยั  

 ในการออกแบบพฒันาและสร้างเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเท้าสําหรบัผู้พกิาร เป็นโครงการทางคณะผู้จดัทําโครงการ ได้มี

วธิกีารดาํเนินงานอย่างเป็นขัน้ตอน ตัง้แต่เริม่ตน้หาขอ้มลูต่างๆ ทัง้ทีเ่ป็นขอ้มลูภายในประเทศและทีเ่ป็นขอ้มลูจากต่างประเทศ จากนัน้

นําขอ้มลูทีไ่ดม้าวเิคราะหแ์ละกําหนดกรอบแนวคดิในการออกแบบ การคํานวณและการกําหนดขนาดของชิน้ส่วน ซึง่มวีธิกีารทดลอง

ดงัน้ี 

 1.  การเตรยีมวสัดุในการสรา้งเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร ซึง่การเลอืกใชว้สัดุจะเลอืกใชว้สัดุทีม่คีุณสมบตัแิละ

ประสทิธภิาพทีเ่หมาะสมกบัตวัผูพ้กิารตรงตามความต้องการที่จะนําไปใชง้านจรงิ อกีทัง้ยงัต้องคํานึงถงึความทนทานของอายุการใช้

งานไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ 

 2.  ออกแบบการทดลอง 

  2.1  การทดลองเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สําหรบัผูพ้กิารจะทําการทดลอง 3 ลกัษณะการใชง้านคอื การใชง้านใน

สว่นของมอือย่างเดยีว การใชง้านในสว่นของเทา้อย่างเดยีว และการใชง้านในสว่นของมอืและเทา้พรอ้มกนั 

   2.1.1  อุปกรณ์ทีใ่ชใ้นการทดลอง 

     1)  เครื่องกายภาพบาํบดั 

     2)  อุปกรณ์วดัรอบ 

     3)  ดมัเบลน้ําหนกั 30 Kg. 
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  2.2  วธิกีารทดลอง 

   2.2.1  ขัน้การทดลองขณะทีไ่ม่มน้ํีาหนกัใดๆมากระทาํต่อเครื่อง  

     1)  ทาํการเปิดเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

     2)  ปรบัความเรว็รอบของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร ผูว้จิยัไดเ้ลอืกใชค้วามเรว็ตามที่

ผูดู้แลผูพ้กิาร ไดท้ําการกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารกบัเครื่องทีม่กีารนําเขา้มาใชอ้ยู่ในปจัจุบนั โดยปรบัความเรว็ไปที ่ 2 

Rpm. ทําการวดัรอบในการทดลองเพื่อประเมนิความเรว็รอบของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร โดยการใชเ้ครื่องวดั

รอบวดัจํานวนรอบการหมุนของเพลา จากนัน้ปรบัความเรว็รอบที ่4 Rpm. และ 6 Rpm. เพื่อทําการทดลองโดยในแต่ความเรว็ในการ

ทดลองจะทาํการทดลองจาํนวน 30 ครัง้ แลว้นํามาหาค่าเฉลีย่ต่อไป 

     3)  ทาํการบนัทกึผลทีท่ดสอบ 

   2.2.2 ขัน้การทดลองขณะที่มีน้ําหนักมากระทําต่อเครื่องโดยการนําดมัเบล โดยใช้สดัส่วนของผู้พิการสถาน

สงเคราะหเ์ดก็พกิารทางสมองและปญัญา (หญงิ) อ.ปากเกรด็ จ.นนทบุร ีเท่านัน้ จงึใชน้ํ้าหนกัเฉลีย่ที ่30 Kg. แขวนทีเ่พลาแทนน้ําหนัก

ของตวัเดก็เพื่อความปลอดภยัในการทดลอง ผูว้จิยัยงัไม่ไดด้าํเนินการกบัผูพ้กิารโดยตรง เพราะกลุ่มเป้าหมายทีจ่ะดาํเนินการต่อไปเป็น

ผูพ้กิารทางกลา้มเน้ืออ่อนแรง จงึตอ้งทดลองอุปกรณ์ใหม้คีวามปลอดภยัสงูสดุก่อน 

     1)  ทาํการเปิดเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

     2)  นําดมัเบลมาแขวนในสว่นของการใชง้านเครื่องทีจ่ะทาํการทดสอบอย่างละ 30 Kg.  

     3)  ปรบัความเรว็รอบของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารโดยปรบัความเรว็ไปที ่ 2 Rpm. 

ทาํการวดัรอบในการทดสอบเพื่อประเมนิความเรว็รอบของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร โดยการใชเ้ครื่องวดัรอบวดั

จาํนวนรอบการหมุนของเพลา จากนัน้ปรบัความเรว็รอบที ่4 Rpm. และ 6 Rpm. เพื่อทาํการทดสอบต่อไป 

     4)  ทาํการบนัทกึผลทีท่ดสอบ 

   2.2.3 นําผลทีไ่ดม้าหาประสทิธภิาพในการใชง้านของเครื่องทีม่ภีาระน้ําหนกัมากระทาํ 

 

 3.  การดาํเนินงาน 

  3.1  การออกแบบเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้ 

 

 
 

รปูท่ี 2 ออกแบบเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

  

   3.1.1 ชิน้ส่วนที่ออกแบบสร้างเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้มคีวามเรว็รอบเริม่ต้นที่ 4-6 รอบ/นาท ี ในการ

สรา้งเครื่องกายภาพบาํบดัผูอ้อกแบบจะคาํนึงถงึรอบทีเ่หมาะสมกบัผูพ้กิารไม่เรว็ไปหรอืชา้มากจนเกนิไปและ มกีําลงัในการช่วยส่งใน

ขณะทีผู่พ้กิารมแีรงตา้นกบัเครื่องกายภาพใหผู้พ้กิารดําเนินการกายภาพไปไดอ้ย่างต่อเน่ืองโดยทีไ่ม่ทําใหเ้ครื่องหยุดชะงกัในขณะทีผู่้

พกิารมอีาการเกรง็ 
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รปูท่ี 3 ออกแบบสรา้งชุดขบัเคลือ่นโดยสายพานและมู่เลย ์

 

   3.1.2 ขัน้ตอนในการดาํเนินการขึน้โครงเครื่องกายภาพบาํบดั 

    1) ขัน้ตอนในการดาํเนินการขึน้โครงเครื่องกายภาพบาํบดัซึง่วสัดุทีเ่ลอืกนํามาใชค้อืเหลก็กลมและเหลก็กล่อง ซึง่

ตดัตามขนาดทีอ่อกแบบไวโ้ดยการเชื่อม  

 
รปูท่ี 4 ดาํเนินการขึน้โครงเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

   2) ดาํเนินการตดิตัง้ชุดการขบัเคลื่อนทัง้มอืและเทา้โดยมมีอเตอร ์

 
รปูท่ี 5  ดาํเนินการตดิตัง้ชุดการขบัเคลื่อนทัง้มอืและเทา้ 

   3) ดาํเนินการเจาะรเูพื่อทาํการปรบัระดบัของเครื่องกายภาพบาํบดัใหส้ามารถปรบัระดบัไดเ้พื่อใหร้บักบัสรรีะของ

เดก็ทีแ่ตกต่างกนัไปโดยทาํการเชื่อมตวัปรบัระดบัใหต้ดิกบัชุดไมโครคอนโทรลเลอรแ์ละสว่นของแฮนด ์ 

   4) ดาํเนินการในการประกอบในสว่นของฐานเกา้อีเ้ครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

   5) ดาํเนินการประกอบเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารทีเ่สรจ็สมบรูณ์  
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รปูท่ี 6  เครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารทีเ่สรจ็สมบรูณ์ 

 

ผลและอภิปรายผล  

 การทดลองประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร ทัง้ 3 ส่วน ทีไ่ดท้ําการเกบ็ขอ้มูลและหา

ค่าเฉลีย่ซึง่ทาํใหเ้หน็ประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องทัง้ในสภาวะทีไ่ม่มโีหลด และในสภาวะทีม่น้ํีาหนกัของดมัเบลที ่30 Kg. ซึง่จาก

การวจิยัสามารถสรุปผลของโครงการวจิยัไดด้งัน้ี 

 1. สรุปผลการทดลองของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร ทัง้ 3 ส่วน คอื ความเรว็รอบการทํางานส่วนของมอื, 

ความเรว็รอบการทาํงานสว่นของเทา้, ความเรว็รอบการทาํงานสว่นของมอืและเทา้  

 

                ตารางท่ี 1  ค่าเฉลีย่ความเรว็รอบของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร  

ความเรว็ของ

เครือ่ง (Rpm.) 

ค่าเฉล่ียความเรว็รอบของเครือ่งกายภาพบาํบดัมือและเท้าสาํหรบัผูพิ้การ 

มือ เท้า มือและเท้า 

ไม่มีน้ําหนัก 

(Rpm.) 

มีน้ําหนัก30 

Kg. (Rpm.) 

ไม่มีน้ําหนัก 

(Rpm.) 

มีน้ําหนัก30 

Kg (Rpm.) 

ไม่มีน้ําหนัก 

(Rpm.) 

มีน้ําหนัก30 

Kg. (Rpm.) 

2 1.9 1.7 1.9 1.7 1.9 1.6 

4 3.8 3.7 3.9 3.6 3.9 3.6 

6 5.9 5.6 5.8 5.6 5.9 5.5 

 

 2.  หาประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร 

  2.1  หาประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของมอื 

 

 
 

รปูท่ี 7  ประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของมอื 
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  2.2  หาประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของเทา้ 

 
 

รปูท่ี 8  ประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของเทา้ 

 

 3.  หาประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของมอืและเทา้ 

 
รปูท่ี 9  ประสทิธภิาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของมอืและเทา้ 

 

สรปุผลการวิจยั  

      จาการทดลองประสทิธภิาพของเครื่องกายภาพบําบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร จากการทดลองทัง้ 3 ส่วน คอื ความเรว็รอบ

การทาํงานสว่นของมอื, ความเรว็รอบการทาํงานสว่นของเทา้, ความเรว็รอบการทาํงานสว่นของมอืและเทา้ 

 ผลจากการทดลองศกัยภาพการทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํหรบัผูพ้กิาร จากการทดลองประสทิธภิาพการ

ทํางานของเครื่องในส่วนการทํางานของมอืที ่ 2 Rpm. มปีระสทิธ-ิภาพร้อยละ 89.47, 4 Rpm. มปีระสทิธภิาพร้อยละ 97.36 และ 6 

Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 94.91 การทาํงานในสว่นการทาํงานของเทา้ที ่2 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 89.47, 4 Rpm. มปีระสทิธ-ิ

ภาพรอ้ยละ 92.30 และ 6 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 96.55 การทาํงานในส่วนการทํางานของมอืและเทา้ที ่2 Rpm. มปีระสทิธภิาพ

รอ้ยละ 84.21, 4 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 92.30 และ 6 Rpm. มปีระสทิธภิาพรอ้ยละ 93.22 

   ดงันัน้จากผลการทดลองสรุปไดว้่าจาก การทาํงานของเครื่องกายภาพบาํบดัมอืและเทา้สาํรบัผูพ้กิารในสว่นการทาํงานของมอื

และเทา้ที ่ทีส่ว่นของการทาํงานตามปกตใินการทาํกายภาพบาํบดัโดยทัว่ไปแลว้จะมกีารทํางานพรอ้มกนัทัง้มอืและเทา้ของผูพ้กิารนัน้ 

มปีระสทิธภิาพในการทาํงานไดอ้ย่างประสทิธภิาพ 
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