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บทท่ี 1 
บทน า 

 
 ในบทน้ีจะกล่าวถงึความส าคญัและทีม่าของโครงงาน วตัถุประสงคข์องโครงงาน 
ประโยชน์ทีค่าดว่าจะไดร้บั ขอบเขตของโครงงาน ขัน้ตอนและวธิกีารด าเนินงานของโครงงาน 
แผนการด าเนินงาน ดงัต่อไปนี้ 
1.1 ความส าคญัและท่ีมาของโครงงาน   

 

เนื่องจากสภาพแวดล้อมในปัจจุบันมีจ านวนประชากรในกลุ่มผู้สูงอายุและผู้ป่วย
ทางการเคลื่อนไหวเพิ่มขึ้นอย่างต่อเนื่อง และยงัมแีนวโน้มมากขึ้น ซึ่งเกิดจากหลายสาเหตุ
ดว้ยกนั  ไม่ว่าจะเกดิจากการเสื่อมสภาพของร่างกายจากการทีม่อีายุมากขึน้ จากอุบตัเิหตุทีท่ า
ให้เกิดการสูญเสียความสามารถในการเคลื่อนไหว รวมถึงผลพวงที่มาจากโรคภัยต่างๆ ซึ่ง
เครื่องช่วยเดนิแบบลู่วิง่กย็งัเป็นอุปกรณ์ทางการแพทย์ทีใ่ชใ้นการฟ้ืนฟูสภาพร่างกายของผู้ที่มี
ปัญหาเหล่านัน้ เช่น ผู้สูงอายุ,ผู้ป่วยในระยะพกัฟ้ืน,ผู้ป่วยกล้ามเนื้ออ่อนแรง,ผู้ป่วยโรคหลอด
เลอืดสมอง [1] เป็นตน้ ดงัภาพที ่1.1 

 

 
 

ภาพที ่1.1 อตัราตายของผูป่้วยโรคหลอดเลอืดสมอง (Stroke : I60 – I69) [1] 
 
 

 



โดยงานวจิยัชิ้นนี้จะมุ่งเน้นเพื่อช่วยเหลอืผู้ที่มปัีญหาการเคลื่อนไหวด้านการเดินที่มี
ความสามารถการเดนิทีด่ใีนระดบัหนึ่ง ซึ่งหมายถงึ ผูป่้วยพอทีจ่ะช่วยเหลอืตวัเอง หรอืก้าวขา
ได้ด้วยตวัเองได้โดยอาจจะต้องการผู้ช่วยพยุงเดิน 1 คนตลอดเวลาหรอืบางครัง้(Functional 
Ambulatory Category; FAC ระดบั 2-4) เช่น ผูส้งูอายุ ผูป่้วยในระยะพกัฟ้ืน ผูส้งูอายุ, ผูป่้วยใน
ระยะพกัฟ้ืน,ผู้ป่วยกล้ามเนื้ออ่อนแรง,ผู้ป่วยโรคหลอดเลือดสมอง ที่มปัีญหาด้านการเดินใน
รูปแบบต่าง ๆ ที่ต้องไดร้บัการฟ้ืนฟูสภาพโดยการเริม่หดัเดนิใหม่ดว้ยตนเองหรอืมอีุปกรณ์บาง
ชนิดช่วยในการเดนิในกรณีผูป่้วยไม่มกี าลงัแขนหรอืผูป่้วยผูส้งูอายุทีไ่ม่สามารถเดนิตามปกต ิ
 

จากขอ้มูลนพ.ศกัรนิทร ์วงศเ์ลศิศริ ิผอ.สถาบนัสรินิธรเพื่อการฟ้ืนฟูสมรรถภาพทางการ
แพทยแ์ห่งชาต ิ (ส านักงานกองทุนสนับสนุนการสรา้งเสรมิสุขภาพ, 2562) [2] สาเหตุของการเดนิ
ที่ผิดปกติสามารถแบ่งได้ดังนี้  โครงสร้างมีความผิดปกติ เช่น ข้อติด ข้อหรือกระดูกผิดรูป 
กล้ามเนื้ออ่อนแรง ระบบประสาทรบัความรู้สกึผดิปกติ การมองเห็นผดิปกติหรอืตาบอด ระบบ
ประสาทส่วนกลางผดิปกติ การบ าบดัรกัษาฟ้ืนฟู คอื ท าสิง่ที่เป็นอยู่ให้ดีขึ้น ถ้าสิง่ที่เกิดขึ้นไม่
สามารถแก้ไขไดม้คีวามพกิารถาวรควรใชอุ้ปกรณ์ช่วยสามารถทรงตวัอยู่ไดใ้นช่วงทีเ่ทา้ขา้งเดยีวมี
การสมัผสัพืน้ ขาอกีขา้งจะตอ้งเหวีย่งไปยงัต าแหน่งทีเ่หมาะสมเพือ่ท าหน้าทีร่บัน ้าหนกัต่อไป และ
ต้องมกี าลงัเพยีงพอในการเคลื่อนขาและล าตวัไปข้างหน้า หากพบว่ามกีารเดินที่ผดิปกติจะเป็น
อาการแสดงอย่างหนึ่งของภาวะหรอืโรคที่เกี่ยวขอ้งกบัระบบกระดูก ขอ้ กล้ามเนื้อ และโรคทาง
ระบบประสาท ดงันัน้ในการฟ้ืนฟูผู้ป่วยที่มีปัญหาการเดินที่ผิดปกติ แพทย์จะวินิจฉัยเพื่อหา
แนวทางรกัษาและฟ้ืนฟูอย่างเหมาะสมต่อไป 

 

ดงันัน้ ทางผูจ้ดัท าวจิยัจงึมแีนวคดิทีจ่ะประดษิฐอ์ุปกรณ์ลู่ว ิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูสู้งอายุ   
จากการน าขอ้ดแีละขอ้เสยีของอุปกรณ์ช่วยหดัเดนิแต่ละชนิดที่มอียู่ในปัจจุบนั จงึน ามาพฒันา
ต่อเพื่อใหต้อบสนองในระบบการท างานของอุปกรณ์ให้มปีระสทิธภิาพสูงสุด และเกดิประโยชน์
มากทีสุ่ดส าหรบัผูป่้วยทีต่อ้งไดร้บัการฟ้ืนฟูสภาพร่างกาย 

 

1.2 วตัถปุระสงคข์องโครงงาน 
1. เพือ่ใหน้กัศกึษาไดศ้กึษาเกีย่วกบัการพฒันาอุปกรณ์ไฟฟ้าและอเิลก็ทรอนิกส์ 
2. เพื่อให้นักศกึษาได้มแีนวคดิเกี่ยวกบัการประดษิฐ์ในการออกแบบหรอืการน าวสัดุ     
มาประยุกตใ์ช ้

 3. เพือ่ใหน้กัศกึษาไดส้รา้งนวตักรรมทีส่ามารถช่วยเหลอืสงัคมได้ 
 
 
 
 
 
 
 



1.3 ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รบั  
1. ไดค้วามรูเ้กีย่วกบัอุปกรณ์ลู่ว ิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ 
2. ช่วยเพิม่ความมัน่คงในการเคลื่อนไหว 

   3. เป็นอุปกรณ์ช่วยเดนิส าหรบัผูป่้วยอมัพฤกษ์ อมัพาต และผูส้งูอายุ 
   4. สะดวก เหมาะสม กะทดัรดั สวยงาม เคลื่อนยา้ยสะดวก 
   5. สามารถพฒันาเขา้สูร่ะบบพาณิชยไ์ด้ 
   6. สามารถน าความรูท้ีไ่ดม้าประดษิฐ์ช่วยเหลอืสงัคม 
 

1.4 ขอบเขตของโครงงาน  
1. สร้างเครื่องช่วยหดัเดินอตัโนมตัิพร้อมจอแสดงผลส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุจ านวน 1 
เครื่อง 

       2. สามารถปรบัความเรว็ในการช่วยเดนิ ไดส้งูสุด 5 กโิลเมตร/ชัว่โมง 
       3. สามารถเลอืกการฝึกโหมดการเดนิ 2 โหมด คอืโหมดแมนนวลและโหมดอตัโนมตัิ 
       4. สามารถสัง่เครื่องหยุดท างานทนัทหีากผูป่้วยลม้ และแจง้เตอืนดว้ยเสยีง 
       5. สามารถบนัทกึระยะทางการเดนิของผูป่้วยจ านวน 5 คน 
 

1.5 ขัน้ตอนและวิธีการด าเนินของโครงงาน  
   1. ก าหนดหวัขอ้ 
  2. คน้หาขอ้มลูทีเ่กีย่วขอ้งและทบทวนวรรณกรรม 
   3. การจดัท าโครงงานเพือ่น าเสนอและวางแผนสว่นทีเ่กี่ยวขอ้ง 
   4. ศกึษาอุปกรณ์ทีน่ ามาท าโครงการและอุปกรณ์ทีน่ ามาควบคุมการท างาน 
   5. จดัท าโครงสรา้งอุปกรณ์ช่วยหดัเดนิส าหรบัผูป่้วย เขยีนโปรแกรมการท างาน 
   6. ทดสอบการท างานและแกไ้ขสว่นทีผ่ดิพลาด 

       7. ประเมนิผลทีไ่ดแ้ละสรุปผล 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



1.6 แผนการด าเนินงาน 
 

ระยะเวลาด าเนินงาน 
ก.ย. 
66 

ต.ค. 
66 

พ.ย. 
66 

ธ.ค. 
66 

ม.ค. 
67 

ก.พ. 
67 

ม.ีค. 
67 

1. ก าหนดหวัขอ้ รวบรวมขอ้มูล ทบทวน
วรรณกรรม 

       

2. การจดัท าโครงงานเพื่อน าเสนอและ
วางแผนสว่นทีเ่กีย่วขอ้ง 

       

3. ศกึษาอุปกรณ์ทีน่ ามาใชง้าน        

4. จดัท าโครงสรา้งอุปกรณ์และเขยีน
โปรแกรมการท างาน 

       

5. สอบกา้วหน้าโครงการ        

6. ทดสอบการท างานและแกไ้ขสว่นที่
ผดิพลาด 

       

7. ประเมนิผลทีไ่ดแ้ละสรุปผล        

8. จดัท ารูปเล่มโครงงาน        

9. สอบป้องกนัโครงงาน        



       บทท่ี 2 
ทฤษฎีท่ีเก่ียวข้องและอุปกรณ์ท่ีใช้ในโครงงาน 

 
 ในบทน้ีจะกล่าวถงึปัญหาและความส าคญั การทบทวนวรรณกรรมทีเ่กีย่วขอ้ง อุปกรณ์
ทีใ่ชใ้นโครงงาน ดงัต่อไปนี้ 
 
2.1 ปัญหาและความส าคญั 

ปัจจุบนัมผีู้ป่วยทางการเคลื่อนไหวเป็นจ านวนมาก และยงัมแีนวโน้มเพิม่มากขึ้นซึ่ง
เกดิจากหลายสาเหตุดว้ยกนั  ไม่ว่าจะเกดิจากการเสื่อมสภาพของร่างกายจากการที่มอีายุมาก
ขึน้จากอุบตัเิหตุที่ท าให้สูญเสยีความสามารถในการเคลื่อนไหว รวมถงึผลพวงที่มาจากโรคภยั
ต่าง ๆ เช่นผูสู้งอายุ, ผูป่้วยในระยะพกัฟ้ืน,ผูป่้วยกลา้มเนื้ออ่อนแรง,ผูป่้วยโรคหลอดเลอืดสมอง 
ก็จะมภีาวะกล้ามเนื้ออ่อนแรง โดยในการท ากายภาพบ าบดัผู้ป่วยต้องเดนิให้มากที่สุดเพื่อให้
กล้ามเนื้อแขง็แรง แต่ปัญหาที่เกดิขึ้นคอืการใช้งานของอุปกรณ์ โดยงานวจิยัที่เกี่ยวขอ้งนี้ จะ
ศึกษาผลของระบบ ในกรณีต่าง ๆ จากอุปกรณ์ใกล้เคยีงที่มอียู่ในท้องตลาด และเทคนิคและ
อุปกรณ์ทีเ่กีย่วขอ้ง ดงันี้ 

 

2.2 การทบทวนวรรณกรรมท่ีเก่ียวข้อง 
ในปีพ.ศ. 2559 นายจรญั คนแรง คณะเทคโนโลยอีุตสาหกรรม มหาวทิยาลยัราชภฏัเชยีงราย   

ไดน้ าเสนองานวจิยัเครื่องช่วยเดนิ (Walker) [3] เป็นอุปกรณ์ส าหรบัผูป่้วยทีม่ปัีญหาเกี่ยวกบัการ
เคลื่อนที ่เช่น ผูป่้วยเกีย่วกบักระดกูเทา้ กระดกูขา ผูป่้วยกลา้มเนื้อแขนขาอ่อนแรง และผูส้งูอายุ 
เพือ่ใหผู้ป่้วยเคลื่อนทีไ่ดด้ว้ยตนเองอย่างเป็นปกต ิแต่ทัง้นี้ถา้ผูป่้วยไม่มกี าลงัแขนและก าลงัขาที่
จะยนืพยุงตวัเองเพยีงล าพงัได ้กไ็ม่สามารถทีจ่ะยกเครื่องช่วยเดนิได ้ท าใหผู้ท้ีด่แูลผูป่้วยจะต้อง
คอยประคองผู้ป่วยอยู่ตลอดเวลา งานวจิยัได้พฒันาคดิค้น  เครื่องช่วยเดินอตัโนมตั ิ  ส าหรบั
ผูป่้วยหดัเดนิและคนชรา โดยการตดิลอ้ทีข่าของเครื่องช่วยเดนิและขบัเคลื่อนดว้ยมอเตอรไ์ฟฟ้า
กระแสตรง พรอ้มทัง้ตดิตัง้เซน็เซอรท์ีอ่าศยัการก้าวขาของคนป่วยหดัเดนิหรอืคนชรามาเป็นตวั
ควบคุมให้เครื่องช่วยเดินอัตโนมัติเคลื่อนที่แทนการยก อุปกรณ์มีประสิทธิภาพ สะดวก 
ปลอดภยั และเป็นทีย่อมรบั ช่วยใหผู้ป่้วยหรอืคนชราเคลื่อนทีไ่ดส้ะดวกมากขึน้ 



 
 

ภาพที ่2.1  เครื่องช่วยเดนิอตัโนมตั ินายจรญั คนแรง คณะเทคโนโลยอีุตสาหกรรม  [3] 
 

ในปีพ.ศ. 2558 นายพงศพ์สิุทธิ ์จอมวุฒ ิและ นายสุทธพิงษ์ ซาซงโดยตพีมิพใ์นวารสาร
ของ หอ้งสมุดคณะวศิวกรรมศาสตร ์มหาวทิยาลยันเรศวร ไดน้ าเสนองานวจิยัเครื่องช่วยหดัเดิน
ส าหรับผู้ป่วย (The Patient Assistant Walker) [4 ] งานวิจัยนี้ท าขึ้นเพื่อคิดค้นและท าการ
ออกแบบสร้างเครื่องช่วยหดัเดินส าหรบัผู้สูงอายุที่ไม่สามารถเดินเองได้สะดวกและผู้ป่วยที่
ต้องการรักษาทางกายภาพบ าบัดเกี่ยวกับการเดินโดยเครื่องช่วยหัดเดินจะควบคุมด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ หลกัการท างานคอื เครื่องช่วยหดัเดนิสามารถปรบัความเรว็ได ้3 ระดบั แสดง
เวลาในการท างานของเครื่องในแต่ละครัง้ สามารถวดัระยะทางในการเดินแต่ละครัง้มปีุ่ มควบคุมทิศ
ทางตรงแขนจบัทัง้สองขา้ง ขอ้ด ีช่วยในการอ านวยความสะดวกในการท ากายภาพบ าบดัไดด้ ีขอ้เสยี ใช้
งานไดเ้ฉพาะพืน้ทีท่ีผ่วิเรยีบใชใ้นพืน้ทีผ่วิขรุขระไม่ได ้

 
ในปีพ.ศ. 2558 พันโท นพ.บุระ สินธุภากร ส านักวิชาแพทยศาสตร์ มหาวิทยาลัย

เทคโนโลยสีุรนาร ีไดน้ าเสนองานวจิยัเครื่องช่วยเดนิตา้นแรงโน้มถ่วงแบบอตัโนมตั ิ[5] งานวจิยันี้ท า
ขึ้นเพื่อที่ไม่สามารถเดินหรือขยับตัวได้อย่างคล่องแคล่วจะต้องมีจ านวนสูงมากในอนาคต
อนัใกลน้ี้ ร่างกายช่วงล่างเป็นปัจจยัส าคญัของการเคลื่อนไหว การขยบัขาทัง้สองขา้งไม่ได้จาก
ภาวะอัมพาตหรือกล้ามเนื้ออ่อนแรงที่เกิดจากการบาดเจ็บที่กระดูกต้นคอมีความรุนแรงที่
แตกต่างกนัไปในแต่ละบุคคล แต่ต้องใชเ้วลาในการฟ้ืนฟูกลา้มเนื้อและหมัน่ขยบัขอ้ทุกสว่นเพือ่
ป้องกนัการตดิขดั บางคนสามารถฝึกนัง่ไดบ้า้งเพื่อฟ้ืนฟูกลา้มเนื้อบางส่วนใหม้กีารขยบัไดบ้้าง 
แม้ผู้ป่วยกลุ่มนี้ยงัจ าเป็นต้องมผีู้ช่วยเหลอืในการฟ้ืนฟูกล้ามเนื้ออยู่ตลอด แต่สมองของผู้ป่วย
กลุ่มนี้สามารถคดิและสัง่การได้อย่างปกต ิหากสมองนึกคดิที่จะออกก าลงักาย ก็จ าเป็นต้องมี
เครื่องออกก าลงักายทีเ่หมาะกบัความพกิารนี้ เพือ่ใหพ้ึง่ผูช้่วยเหลอืน้อย 



ส าหรบัหลกัการท างานของอุปกรณ์นี้ คอื การใชแ้รงดนัลมจากชุดควบคุมแรงดนัลม ซึง่ประกอบ
ไปดว้ยมอเตอรแ์ละปัม๊อดัอากาศ แลว้อดัอากาศเขา้ไปยงัถุงลม เมื่ออากาศถูกอดัเขา้มาในถุงลม
เป็นปรมิาณมากจะท าใหเ้กดิแรงยกขึน้ เพือ่ช่วยลดแรงเนื่องจากน ้าหนกัของผูท้ ากายภาพบ าบดั
ทีจ่ะกระท าต่ออวยัวะสว่นล่างของร่างกาย (เช่น เขา่ และขอ้เทา้) เพราะว่าแรงยกทีเ่กดิขึน้นัน้จะ
ผู้ให้ท ากายภาพบ าบัดอยู่ในสภาวะเสมือนไร้น ้ าหนัก ท าให้เกิดความปลอดภัยในการ
กายภาพบ าบดั และลดความเสีย่งเนื่องจากแรงกระแทกทีก่ระท ากบัอวยัวะส่วนล่างทีจ่ะเกดิขึ้น
ขณะท าการกายภาพบ าบดั ช่วยใหเ้กดิความปลอดภยัมากยิง่ขึน้ 
 

 
 

ภาพที ่2.2  เครื่องช่วยเดนิตา้นแรงโน้มถ่วงแบบอตัโนมตั ิ[5] 
 

ในปีพ.ศ. 2553 นายสาโรจน์ แนวบรรทดั และคณะ สาขาวชิาวิศวกรรมไฟฟ้า คณะ
วศิวกรรมศาสตร ์มหาวทิยาลยัเทคโนโลยรีาชมงคลศรวีชิยัไดน้ าเสนอโปรเจคอุปกรณ์ช่วยหดัเดนิ
อตัโนมตัสิ าหรบัผู้ป่วย งานวศิวกรรมซ่อมบ ารุง โรงพยาบาลสงขลานครนิทร์ [6] โปรเจคนี้ท าขึ้น
เพื่อการสร้างอุปกรณ์เพื่ออ านวยความสะดวกในการเดินให้กับผู้ป่วย เป็นเครื่องมือทาง
กายภาพบ าบดัเพือ่ใชใ้นการช่วยใหผู้ป่้วยทีม่ปัีญหากบัขาหรอืกระดกูสนัหลงัไดห้ดัเดนิ ผูป่้วยจะ
สามารถใชเ้ครื่องมอืดงักล่าวโดยไม่ต้องมผีูอ้ื่นช่วย อุปกรณ์ดงักล่าวนี้ใชพ้ลงังานจากแบตเตอรี่ 
ซึ่งมอีายุการใช้งานไดน้านถงึสามชัว่โมงต่อการชาร์จหนึ่งครัง้ สามารถปรบัระดบัตามความสูง
ของผูป่้วย และใชร้ะบบไมโครคอนโทรเลอรค์วบคุมการท างาน มตีวัอนิฟาเรดเซน็เซอรค์วบคุม
การเคลื่อนไหวในแต่ละก้าว ซึ่งทนัทีที่มกีารเคลื่อนไหวผ่านเซ็นเซอร์สญัญาณจะถูกส่งไปยงั
ไมโครคอนโทรเลอร์และตวัมอเตอร์ที่ตดิอยู่ตรงล้อจะท างาน ช่วงเวลาท างานของเครื่องจะสัน้  
และสามารถตัง้ไดส้ีร่ะดบั คอื 15 ซม, 20 ซม, 25 ซม และ 30 ซม 



การท างานของอุปกรณ์ช่วยเดินส าหรับผู้ป่วย เมื่อมีก้าวเท้าผ่านตัวตรวจจับทัง้สองขาตัว
ตรวจจบัจะส่งสญัญาณไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร ์ประมวลผลการท างาน จงึส่งสญัญาณไปยงั
วงจรขบัมอเตอร ์จงึท าใหต้วัอุปกรณ์เดนิหน้าและแสดงการท างานมายงัหน้าจอLCD 

 

 

 

ภาพที ่2.3  โปรเจคเครื่องช่วยหดัเดนิอตัโนมตัสิ าหรบัผูป่้วย [6] 
 

ในปีพ.ศ. 2561 ร.ต.พชิติพล โชตกิุลนนัทน์ และคณะวจิยัวทิยาลยัวศิวกรรมชวีการแพทย ์
มหาวทิยาลยัรงัสติ ไดน้ าเสนองานวจิยัรถเขน็ช่วยเดนิชนิดเคลื่อนทีไ่ดร้อบทศิทาง [7] 
งานวจิยันี้ท าขึ้นเพื่อเป็นเครื่องมอืที่ช่วยเหลอืการเดนิของผู้ที่มปัีญหาในการเดนิจากอุบตัิเหตุ 
ผูป่้วย หรอืผูส้งูอายุ ปัญหาทีม่กัพบในการใชอุ้ปกรณ์เหล่านีโดยทัว่ไปกค็อื การทีต่อ้งยกอุปกรณ์
ช่วยเดนิซึง่ท าใหผู้ใ้ช ้เกดิอาการเหนื่อยลา้และไม่สะดวกในการใชง้าน นอกจากนี้ ระบบลอ้ทัว่ไป
ซี่ ง มัก มีก า ร เ ค ลื่ อ นที่ โ ด ย ไ ม่ ไ ด้ ตั ้ง ใ จ ซึ่ ง อ า จ ก่ อ ใ ห้ เ กิ ด อันต ร ายต่ อ ผู้ ใ ช้ ง า น ไ ด้ 
รถเขน็ช่วยเดนิชนิดเคลื่อนทีไ่ดร้อบทศิทาง ไดร้บัการพฒันาคดิคน้ขึน้เพื่อตอบโจทยก์ารใชง้าน
ของผูท้ีต่้องการฝึกเดนิ อาศยัการเคลื่อนทีข่องลอ้แมคคานัมทีส่ามารถเคลื่อนทีร่อบทศิทาง โดย
ใช้รีโมตหรือปุ่ มบังคับ ใช้งานง่าย มีความปลอดภัยสูง โดยระบบการท างานจะถูกตัดโดย
อตัโนมตัเิมื่อเกดิเหตุฉุกเฉินหรอืกรณีมปัีญหาการเคลื่อนที่ นอกจากนี้ยงัสามารถตัง้โปรแกรม
ต่างๆ เช่น การก าหนดระยะการก้าวเดนิได ้ผลติจากวสัดุทีห่าไดง้า่ยในประเทศ ต้นทุนการผลติ
ต ่า ผ่านการทดสอบดา้นความพงึพอใจจากผูใ้ชแ้ลว้ 
 
 
 



 
 

ภาพที ่2.4  งานวจิยัรถเขน็ช่วยเดนิชนิดเคลื่อนทีไ่ดร้อบทศิทาง [7] 
 
2.3 อปุกรณ์ท่ีใช้ในโครงงาน 
  2.3.1 อารด์อูโิน (Arduino)  

 Arduino คอื โครงการทีน่ าชปิไอซไีมโครคอนโทรลเลอรต์ระกูลต่างๆ มาใชร้่วมกนัใน
ภาษา C ซึ่งภาษา C นี้เป็นลกัษณะเฉพาะคอืมกีารเขยีนไลบารีข่อง Arduino ขึน้มาเพื่อให้การ
สัง่งาน ไมโครคอนโทรลเลอรท์ีแ่ตกต่างกนั สามารถใชง้านโคด้ตวัเดยีวกนัได ้โดยตวัโครงการได้
ออกบอร์ดทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใช้งานกับ IDE ของตนเอง สาเหตุหลักที่ท า ให้ 
Arduino เป็น นิยมมากเป็นเพราะซอฟแวร์ที่ใช้งานร่วมกันสามารถโหลดได้ฟรี เป็นบอร์ด
มาตรฐานที่นิยมใช้งานมากที่สุด ด้วยเหตุนี้เองท าให้อาร์ดูอโินได้รบัความนิยมจากผู้ใช้งานทัว่
โลก อารด์ูอโินสามารถน าไปประยุกต์ใช้งานเกี่ยวกบัการเชื่อมต่อกบัอุปกรณ์รบัเขา้และส่งออก
ต่างๆ ไดม้ากมายทัง้แบบดจิทิลั (Digital) และอนาลอ็ก (Analog) เช่น การรบัค่าจากสวติช์ หรอื
อุปกรณ์ตรวจจบั (Sensor) แบบต่าง ๆ รวมไปถึงการควบคุมอุปกรณ์ส่งออกตัง้แต่ แอลอีดี 
หลอดไฟ มอเตอร ์รเีลย ์เป็นตน้  

1. จุดเด่นทีท่ าใหบ้อรด์ Arduino เป็นทีน่ิยม  
- ง่ายต่อการพฒันา มรีูปแบบค าสัง่พืน้ฐาน ไม่ซบัซ้อนเหมาะส าหรบัผู้

เริม่ตน้ 
- ม ีArduino Community กลุ่มคนทีร่่วมกนัพฒันาทีแ่ขง็แรง 
- Open Hardware ท าใหผู้ใ้ชส้ามารถน าบอรด์ไปต่อยอดใชง้านได้หลาย

ดา้น 
- ราคาไม่แพง 
- Cross Platform สามารถพฒันาโปรแกรมบน OS ใดกไ็ด ้
 



 2.3.2 โปรแกรมภาษาของอารด์อูโิน (Arduino IDE)  [8]  
Arduino IDE คือเครื่องมือการเขียนโปรแกรมที่มีใช้งานได้กับอาดูโน่ได้ทุกรุ่นโดย

ภายใน จะมเีครื่องมอืที่จ าเป็นส าหรบัติดต่ออาดูโน่ เช่น การค้นหาอาดูโน่ที่ติดต่อกับเครื่อง
คอมพวิเตอรก์าร เลอืกรุ่นอาดโูน่ทีต่่ออยู่เพือ่ตรวจสอบว่าขนาดของโปรแกรมทีเ่ขยีนหรอืไรบรา
รีต่่าง ๆซบัพอร์ตกบัอาดูโน่รุ่นนัน้ๆหรอืไม่อกีทัง้ยงัมโีปรแกรมตดิต่อผ่านซเีรยีลโดยตรงส าหรบั
คอมพวิเตอรท์ าความรูจ้กักบัอาดโูน่ 

 
 
 

 
 

ภาพที ่2.5  โลโกโ้ปรแกรม Arduino IDE [8] 
 

 2.3.3 ภาษาซ ี(C Programming Language)  [9] 
 
 

 
 

ภาพที ่2.6 ภาษาซ ี(C Programming Language) [9] 
 
 
 
 
 
 



ภาษาซี (C Programming Language) [9] คือ ภาษาคอมพิวเตอร์ใช้ส าหรบัพฒันา
โปรแกรมทัว่ไป ถูกพฒันาครัง้แรกเพื่อใชเ้ป็นภาษาส าหรบัพฒันาระบบปฏบิตักิารยูนิกซ์ (Unix 
Opearating System) แทนภาษาแอสเซมบลี ซึ่งเป็นภาษาระดบัต ่าที่สามารถกระท าในระบบ
ฮาร์ดแวร์ได้ด้วยความรวดเร็ว แต่จุดอ่อนของภาษาแอซเซมบลีก็คือความยุ่งยากในการ
โปรแกรม ความเป็นเฉพาะตวั และความแตกต่างกนัไปในแต่ละเครื่อง เดนนิส รติช ี(Dennis 
Ritchie) จงึไดค้ดิคน้พฒันาภาษาใหม่น้ีขึน้มาเมื่อประมาณต้นปี ค.ศ. 1970 

 2.3.4 ESP32 Node MCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth [10] 
โมดูล Wifii ESP-32 รุ่น ESP-WROOM-32 โมดูล Wifi + Bluetooth 4.2 + Touch/Temp 

Sensor ท างานแบบ Dual Core ที่ความเร็ว 160Mhz มี SRAM 512K หน่วยความจ า Flash 
ส าหรบัอพัโหลดโปรแกรมขนาด 16M มขีา GPIO 36 ขา ความละเอยีดในการอ่านค่า ADC 12 
Bit สามารถเขยีนโปรแกรม ผ่าน Arduino IDE เหมอืนเขยีน Arduino ได ้

โมดลูรวม USB TTL และ ESP-32 ไวใ้นตวัแลว้คลา้ยกบั Node MCU จงึไม่ตอ้งบดักรี
หรอืต่อวงจรเพิม่ ตดิตัง้บอรด์ใน Arduino IDE แลว้เสยีบสาย USB โปรแกรมไดเ้ลย ดงัแสดงในภาพ
ที ่2.1 

 

 
 

ภาพที ่2.7 ESP32 NodeMCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth [10] 
 

2.3.4 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Displayจอ LCD monochrome [11] 
ขนาด 128x64 ม ีBlacklight ในตวั  สามารถใชก้บั I2C LCD module ได ้

 
 



 
 

ภาพที ่2.8 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Display [11] 
 

 2.3.5 LCD IIC/I2C Interface  
Module Port IIC/I2C/TWI/SPI Interface Module for 1602 LCD Display [12] เป็นโมดลูทีใ่ช้
ส าหรบัแปลงการตดิต่อสือ่สารระหว่างจอ LCD กบับอรด์ Arduino ใหอ้ยู่ในรูปแบบ I2C ซึง่ขอ้ดี
กค็อืสามารถลด pin ใชง้านจาก 6 ใหเ้หลอื 2 pin 
 

 
 

ภาพที ่2.9 LCD IIC/I2C Interface [12] 
 
 
 
 



 2.3.6 IR Sensor Module  

E18-D80NK Infrared Reflectance Sensor Photoelectric Sensor [13] เป็น เซน็เซอรส์วติช ์
อนิฟราเรด มรีะยะการท างานที ่3 - 80 ซม. สามารถปรบัระยะทางไดจ้ากตวัตา้นทานปรบัค่าได ้
ใชไ้ฟ 5 โวลต ์ท างานแบบแสงอนิฟราเรดจงึไม่ถูกรบกวนไดง้า่ย สะดวกในการน าไปประกอบ
วงจร สามารถน าไปประยุกตใ์ชก้บังานหุ่นยนตห์ลบสิง่กดีขวาง และงาน automation อื่นๆ เมื่อ
มวีตัถุผ่านเซนเซอรจ์ะใหค้่าออกมาเป็น 1 และเมื่อไม่มวีตัถุมาบงัสง่ค่าออกเป็น 0 

 

 
  
 

ภาพที ่2.10 IR Sensor Module [13] 
 

 2.3.7 Switching Power Supply AC to DC 
Switching Power Supply HIECUBE (HE05P15LRN) 220VAC to 5VDC 3A 15W [14] 
แปลงไฟ 220VAC เป็น 5VDC สามารถจ่ายกระแสได ้3A. 
 
 
 
  



 
 

ภาพที ่2.11 Switching Power Supply AC to DC [14] 
 

2.3.8 DC-to-DC Step Down Module 
DC-DC Step-Down Ultra-Small Module [15] 7V-28V to 5V 3A Fixed Output 
โมดลู Step Down ขนาดเลก็ 7V-28V to 5V 3A 
 

 
 

ภาพที ่2.12 DC-to-DC Step Down Module [15] 
 

  

 

 



2.3.9 Micro SD Card Module 

  โมดลู SD card รุ่นนี้รองรบัการใชง้านการด์ขนาดเลก็ (Micro SD) [16] ท าหน้าที ่บนัทกึขอ้มลู
ลง SD Card เกบ็ Data logger โดยใชร้่วมกบั Arduino ม ีlibrary มาตราฐานพรอ้มใชง้าน 
สามารถใชง้านไดง้่าย  

ขอ้มลูของ SD Card Module 

• รบัแรงดนั Input DC 5V และ 3V 
• ใชง้านง่ายโดยผ่าน SPI Pin MOSI ,SCK ,MISO ,CS 
• มขีนาดเลก็ใชง้านง่าย 

 
 
 

 
 

ภาพที ่2.13 Micro SD Card Module [16] 
 

 
2.3.10 Relay module Arduino 5V [17] 
  - โหลดสงูสุด: AC 250V / 10A, DC 30V / 10A 
  - กระแสทรกิเกอร:์ 5mA 
  - แรงดนัไฟ: 5V 
  - ขนาดโมดลู: 50 x 26 x 18.5 มม. (ยาว x กวา้ง x สูง) 
  - DC +: แหล่งจ่ายไฟบวก (VCC) 
  - DC-: แหล่งจ่ายไฟลบ (GND) 



  - IN: รเีลยค์วบคุมระดบัสงูหรอืต ่ากไ็ด้ 
  - None: อนิเทอรเ์ฟซรเีลยเ์ปิดตามปกต ิ
  - COM: อนิเทอรเ์ฟซรเีลยท์ัว่ไป 
  - NC: อนิเทอรเ์ฟซรเีลยปิ์ดตามปกต ิ
  - เป็นทรกิเกอรร์ะดบัต ่าเมื่อจมัเปอรเ์ชื่อมต่อกบัพนิต ่า 
  - เป็นทรกิเกอรร์ะดบัสงูเมื่อจมัเปอรเ์ชื่อมต่อกบัพนิสงู 

 
 

ภาพที ่2.14 Relay module Arduino 5V [17] 
 
 

2.3.11 Resistor [18] 
ตวัตา้นทาน หรอื รซีสิเตอร ์(Resistor) หรอืเรยีกอกีชื่อว่าตวั R เป็นอุปกรณ์อเิลก็ทรอนิกส์
ทัว่ไปนิยมเอามาประกอบเป็นเครื่องใชไ้ฟ้ฟ้า เช่น วงจรเครื่องรบัวทิยุ วงจรโทรทศัน์ วงจร
เครื่องขยายเสยีง เป็นตน้ ตวัตา้นทานทีต่่ออยู่ในวงจรไฟฟ้าท าหน้าทีใ่นการต้านการไหลของ
กระแสไฟฟ้าไหลผ่าน ท าดว้ยลวดตา้นทานหรอืถ่านคารบ์อน เป็นตน้ ในกรณีที ่มคีวาม
ตา้นทานมากจะยอมใหก้ระแสไฟฟ้าไหลผ่านไดน้้อยลง หากกลบักนั หากมคีวามต้านทานน้อย
จะยอมใหก้ระแสไฟฟ้าไหลผ่านไดม้าก ลดแรงดนั และจ ากดัการไหลของกระแสไฟฟ้าในวงจร
ตวัตา้นทานมรีปูแบบและขนาดแตกต่างกนัตามลกัษณะของการใชง้าน  
 



 
 

ภาพที ่2.15 Resistor [18] 
  

2.3.12 Capacitor [19] 
ตวัเกบ็ประจุ หรอื คาปาซเิตอร ์(องักฤษ: capacitor หรอื องักฤษ: condenser) เป็นอุปกรณ์
อเิลก็ทรอนิกสอ์ย่างหนึ่ง ท าหน้าทีเ่กบ็พลงังานในรูปสนามไฟฟ้า ทีส่รา้งขึน้ระหว่างคู่ฉนวน โดย
มคี่าประจุไฟฟ้าเท่ากนั แต่มชีนิดของประจุตรงขา้มกนั บา้งเรยีกตวัเกบ็ประจุนี้ว่า คอนเดนเซอร์
(condenser) แต่สว่นใหญ่เรยีกสัน้ ๆ ว่า แคป (Cap) เป็นอุปกรณ์พืน้ฐานส าคญัในงาน
อเิลก็ทรอนิกส ์และพบไดแ้ทบทุกวงจร มคีุณสมบตัติรงขา้มกบัตวัเหนี่ยวน า จงึมกัใชห้กัรา้งกนั
หรอืท างานร่วมกนัในวงจรต่าง ๆ เป็นหน่ึงในสามชิ้นสว่นวงจรเชงิเสน้แบบพาสซฟีทีป่ระกอบ
ขึน้เป็นวงจรไฟฟ้า ในระบบจ่ายไฟฟ้าใชต้วัเกบ็ประจุเป็นชุดหลายตวัเพิม่ค่าตวัประกอบก าลงั 
(Power factor) ใหก้บัระบบไฟฟ้าทีเ่รยีกว่า แคปแบงค ์(Cap Bank) ตวัเกบ็ประจุบางชนิดใน
อนาคตมคีวามเป็นไปไดส้งูทีจ่ะถูกน ามาใชแ้ทนแบตเตอรี ่เช่น ตวัเกบ็ประจุยิง่ยวด 
(Supercapacitor) 

 

 
 

ภาพที ่2.16 Capacitor [19] 



2.3.13 Micro switch tact switch button switch [20] 
• สวติชส์มัผสั (ขอ้มลูจ าเพาะของสวติชส์มัผสั) 
• ช่วงอุณหภูมใินการท างาน (อุณหภูม)ิ -30~+70°C 
• โหลดทีก่ าหนด DC 12V 0.5A 
• ความตา้นทานฉนวน >=100MΩ 
• ความตา้นทานการสมัผสั =<0.03Ω 
• ทนแรงดนัไฟฟ้า (ทนแรงดนัไฟฟ้า AC 250V (50Hz) / นาท ี
• แรงกระตุน้ 150~300G 
 

 
 

ภาพที ่2.17 Micro switch tact switch button switch [20] 
 

2.3.14 Transistor BC547 [21] 
• กระแสไฟต ่า (สงูสุด 100 mA) 
• แรงดนัไฟฟ้าต ่า (สงูสุด 65 V)  
 

 
 



 
 

ภาพที ่2.18 Transistor BC547 [21] 
 

 2.3.15 LED 5mm [22] 
LED เป็นตวัแปรในไดโอดพืน้ฐาน ไดโอดเป็นสว่นประกอบอเิลก็ทรอนิกสท์ีน่ าไฟฟ้าในทศิทาง
เดยีวเท่านัน้ ไดโอดมสีิง่ทีเ่รยีกว่าพกิดัแรงดนัไปขา้งหน้า ซึง่ก าหนดความแตกต่างของ
แรงดนัไฟขัน้ต ่าระหว่างแอโนด (+) และแคโทด (-) เพือ่ใหอ้เิลก็ตรอนไหลได ้โดยพืน้ฐานแลว้ 
LED นัน้เหมอืนกบัไดโอด โดยมคีวามแตกต่างทีส่ าคญัคอื มนัสรา้งแสงเมื่อกระแสไฟฟ้าไหล 

 
 

 
 

ภาพที ่2.19 LED 5mm 
 



บทท่ี 3 
วิธีการด าเนินงาน 

 
ในบทน้ีจะกล่าวถงึการออกแบบโครงสร้างของลู่วิง่ส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ รายการ

อุปกรณ์ที่ใช้ในการจดัท าลู่วิง่ส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ การสร้างลู่วิง่ส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ 
หลกัการท างานของอุปกรณ์ลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูสู้งอายุ วงจรการท างานของลู่วิง่ส าหรบัผู้ป่วย
และสงูอายุ การเขยีนโปรแกรมArduino ดงัต่อไปนี้ 

 
3.1 การออกแบบโครงสร้างของลู่ว่ิงส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ 

ในการออกแบบโครงสรา้งของลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ จะใชโ้ปรแกรม Sketch Up 
2020 ในการออกแบบเพือ่ทีจ่ะน าไปเป็นแบบในการใชท้ าอุปกรณ์ทีน่ าไปใชง้านจรงิ  

 

 
 

ภาพที ่3.1 การออกแบบโครงสรา้งของลู่ว ิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ  
 
 
 
 
 
 
 
 
 



3.2 รายการอปุกรณ์ท่ีใช้ในการจดัท าลู่ว่ิงส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ 
อุปกรณ์ทีใ่ชใ้นการจดัท าโครงสรา้งและอุปกรณ์ทีใ่ชใ้นการสัง่การควบคุมและตน้ก าลงั 

มรีายการดงัต่อไปนี้ 
ตารางท่ี 1-3 อุปกรณ์ทีใ่ชใ้นการสัง่การควบคุมและตน้ก าลงั 

ล าดบั ชื่ออุปกรณ์ จ านวน 
1 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Display 1 EA 
2 LCD IIC/I2C Interface 1 EA 
3 IR Sensor Module 2 EA 
4 ESP32 NodeMCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth 2 ตวั 
5 Switching Power Supply AC To DC 1 EA 
6 DC-to-DC Step Down Module  2 EA 
7 Micro SD Card Module 1 EA 
8 Micro SD Card  1 EA 
9 Relay module Arduino 5V 4 EA 
10 Resistor 15 EA 
11 Transistor 4 EA 
12 Capacitor 2 EA 
13 Micro switch button 7 EA 
14 LED  4 EA 
15 Electrical Box 1 EA 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



3.3 การสร้างอปุกรณ์ลู่ว่ิงส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ 
3.3.1 ศกึษาลู่ว ิง่รุ่นKee Going Max น ามาใชใ้นการพฒันา 
พารามิเตอร์ แรงม้าสูงสุด 2.0hp แรงม้าคงที่ 1.0hp ขนาดพบั36*61.5*117.5cm 

ขนาดขยาย 124*61.5*117.5cm น ้าหนกัเครื่อง 28kg รองรบัน ้าหนกัสงูสุด 120kg 
 

              
 
 

ภาพที ่3.2 ลู่ว ิง่รุ่นKee Going Max 
 
3.3.2 ออกแบบวงจรเพือ่ใชใ้นการคอลโทรลชุดInputค าสัง่ของตวัเครื่อง ดงันี้ 

ปุ่ มS7เป็นปุ่ มHome   ปุ่ มS5เป็นปุ่ มเลื่อนขึน้  ปุ่ มS3เป็นปุ่มเลื่อนลง  ปุ่ มS1เป็นปุ่มEnter     
ปุ่ มS6เป็นปุ่ มเพิม่ความเรว็  ปุ่ มS4เป็นปุ่มStart/Stop ปุ่ มS2เป็นปุ่มลดความเรว็ 

 

 
 

ภาพที ่3.2 ออกแบบคอลโทรลป้อนค่าInput ของเครื่อง  
 

https://www.lazada.co.th/products/keep-going-max


 3.3.3 ออกแบบวงจรPCBทีใ่ชค้วบคุมการท างานแยกจากPCBเดมิของเครื่อง 
ประกอบดว้ยสว่นต่างๆดงันี้ 

- จ่ายแรงดนัไฟฟ้า 12v,7v,5v 
- อนิพุตและประมวลผลหลกั 
- บนัทกึการท างาน 

 

 
 

ภาพที ่3.3 ออกแบบชุดค าสัง่ประมวลผลหลกัของเครื่อง  
 

 
 

ภาพที ่3.4 ออกแบบวงจรป้อนค่าInputของเครื่อง 
 
 
 
 
 



 3.3.4 การประกอบอุปกรณ์อเิลก็ทรอนิกสต์ามการออกแบบ 
 - วงจรป้อนค่าInputของเครื่อง  ลอกลายแผ่นปริน้ตามทีไ่ดอ้อกแบบดว้ยโปรแกรม 
Fritzingพรอ้มลงอุปกรณ์ Micro switch button ลงบนแผ่นPCB 
 

 
 

ภาพที ่3.5 ตดิตัง้อุปกรณ์วงจรป้อนค่าInputลงบนแผ่นPCB  
 

- วงจรชุดค าสัง่หลักของเครื่อง ลอกลายแผ่นปริ้นตามที่ได้ออกแบบด้วยโปรแกรม
Fritzing พรอ้มลงอุปกรณ์ Esp32 NodeMCU and Bluetooth socket, switching power supply, 
Dc to dc module, Relay module 5v, Resistor, Capacitor, Led ลงบนแผ่นPCB 

 

 
 

ภาพที ่3.6 ตดิตัง้อุปกรณ์ลงบนแผ่นPCB  
 

 
 



 3.3.5 การประกอบชิน้งานเขา้ตดิตัง้ในตวัเครื่อง ด าเนินการตามขัน้ตอนดงันี้ 
 -  การประกอบหน้าจอLCD กบัชุดค าสัง่ป้อนค่าInputของเครื่อง พรอ้มจบัยดึอุปกรณ์
และจดัเกบ็สาย 

 

 
 

ภาพที ่3.7 ตดิตัง้หน้าจอแสดงผลและชุดค าสัง่Inputของเครื่อง  
 

- การประกอบวงจรชุดค าสัง่หลกั ตดิตัง้แผ่นPCB ทีล่งอปุกรณ์เสรจ็น ามาตดิตัง้ในBox
พรอ้มจบัยดึใหแ้น่นและท าการต่อสายตามวงจรใหถู้กตอ้ง 

 

 
 

ภาพที ่3.8 ตดิตัง้ชุดค าสัง่หลกัของเครื่อง  



- ประกอบเครื่องตามการออกแบบและท าการต่อสายระหว่างชุดป้อนค าสัง่ Input จาก
ปุ่ มดา้นบนหน้าจอแสดงผล ตดิตัง้IR sensor1, IR sensor2 ในต าแหน่งทีใ่ชง้าน ต่อสายการ
ท างานระหว่างIR sensor1, IR sensor2 เขา้กบัชุดค าสัง่หลกัของเครื่องพรอ้มจดัเกบ็สายไฟให้
เรยีบรอ้ยดงัภาพ 

 

 
 

ภาพที ่3.9 เครื่องลู่ว ิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุทีเ่สรจ็สมบูรณ์  
 

3.4 หลกัการท างานของอปุกรณ์ลู่ว่ิงส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ 
หลกัการท างานของระบบจะแบ่งการท างานออกเป็น 2 โหมด คอื โหมดแมนนวล

และโหมดอัตโนมัติโดยโหมดแมนนวลผู้ใช้สามารถเลือกความเร็วตามต้องการได้โดย        
การเพิม่ – ลดจากหน้าจอของเครื่องและโหมดอตัโนมตัผิู้ใช้สามารถเลอืกโหมดตามระยะที่
ตอ้งการ 

• Adaptor 220vac to 12vdc เป็นอุปกรณ์แปลงไฟจาก 220vac เป็น 12vdc 
เพือ่จ่ายไปยงัสว่นต่างๆ 

• Dc to Dc stepdown converter 5V/7V เป็นอุปกรณ์ลดแรงดันเพื่อไปใช้
งานยงัอุปกรณ์ต่าง แรงดนัเอาตพ์ุต5V/7V 

• IR sensor 1,2 เป็นอุปกรณ์ตรวจจับวัตถุชนิดNPN ใช้ในการตรวจับ
ต าแหน่งเทา้ของผูใ้ชง้าน 



• บอร์ด ESP32 เป็นอุปกรณ์ประมวลผลหลกัซึ่งรบัสญัญานณInput เขา้มา
ประมวลผล และสง่สญัญาณOutput ไปควบคุมสว่นต่างๆ ทีก่ าหนดไว้ตาม
โปรแกรม 

• Relay module อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ท าหน้าที่เป็นสวิตช์ไฟฟ้าที่
ควบคุมดว้ยสญัญาณไฟฟ้าขนาดเลก็ เช่น จากไมโครคอนโทรลเลอร ์

• Motor เป็นอุปกรณ์ทีเ่ปลีย่นจากพลงังานไฟฟ้าเป็นพลงังานกลเพือ่ขบัลู่วิง่
ใหห้มุน 

• SD card module เป็นอุปกรณ์ทีช่่วยใหไ้มโครคอนโทรลเลอร ์เช่น Arduino 
หรอื Raspberry Pi สามารถเชื่อมต่อกบัการ์ด SD เพื่อจดัเก็บขอ้มูลหรอื
อ่านขอ้มลูไดง้า่ยขึน้ 

• LCD screen หน้าจอแสดงค่าทัง้หมดทีใ่ชง้านของเครื่อง 
• Buzzer อุปกรณ์อเิล็กทรอนิกส์ที่ใช้สร้างเสยีง โดยเปลี่ยนสญัญาณไฟฟ้า

เป็นเสยีงดว้ยการสัน่ 
 

 
 

ภาพที ่3.10 หลกัการท างานของอุปกรณ์ลู่ว ิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ  
 
 
 
 
 



3.4.1 กระบวนการท างานของเครื่อง เริม่ต้นใชง้านกดเปิดสวติช์เครื่องลู่ว ิง่ กดเขา้User
ที่1-5 เลอืกUserที่ต้องการ กดใส่รหสัผ่าน กดEnter 4ครัง้ เลอืกโหมดการท างานอตัโนมตัหิรอื
โหมดแมนนวล 
 

 
 

ภาพที ่3.11 กระบวนการท างานของลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ  
 
3.4.2 กระบวนการท างานของโหมดแมนนวล  

• เลอืกUser โดยใสร่หสัผ่าน ดว้ยการกดปุ่มEnter จ านวน4ครัง้ 
• เลอืกlogin กดปุ๋ มEnter เขา้สูห่น้าโหมดการท างาน 
• เลอืกโหมดการท างานแมนนวล 
• เลอืกโหมดแมนนวลกดปุ่ มEnter 
• กดStart เริม่การท างานของเครื่อง 
• เลอืกปุ่ มเพิม่/ลด ความเรว็สายพานของลู่วิง่จาก 0.5km/hr-4km /hr  
• หน้าจอจะแสดงUser,ระยะทาง,เวลา,ความเรว็  
• เมื่อหยุดใช้งานเครื่องกดปุ่ มStop เครื่องจะท าการบันทึกข้อมูลของ

User ลงหน่วยความจ าเครื่อง หน่วย Km. 



• หากเกดิเหตุฉุกเฉินผูใ้ชส้ามารถกดปุ่ มStopหรอืดงึสายSafetyเพื่อหยุด
การท างานเครื่อง กรณีดงึสายSafetyเครื่องจะหยุดการท างานทนัทแีละ
มเีสยีงแจง้เตอืน  

 
 

ภาพที ่3.12 กระวนการท างานของโหมดแมนนวลของลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ 



3.4.3 กระบวนการท างานของโหมดอตัโนมตั ิ 
• เลอืกUserใสร่หสัผ่าน โดยการกดปุ่มEnter จ านวน4ครัง้ 
• เลอืกlogin กดปุ่ มEnter เขา้สูห่น้าโหมด 
• เลอืกโหมดการท างานอตัโนมตั/ิแมนนวล 
• เลอืกโหมดอตัโนมตักิดปุ่ มEnter 
• เลอืกระยะการเลื่อนของลู่วิง่ 

-โหมด1 ระยะ15cm. 
-โหมด2 ระยะ20cm. 
-โหมด3 ระยะ25cm. 

• กดปุ่ มStart เพือ่เริม่การท างานเครื่อง 
• กา้วเทา้ทัง้สองอยู่ในระยะเซนเซอร ์
• เครื่องจะท าวนซ ้าๆจนกว่าเท้าทัง้สองจะอยู่นอกระยะเซนเซอร์และผู้ใช้หยุด

เครื่อง 
• เมื่อกดปุ่ มStop เครื่องจะบนัทึกการใช้งานของUserนัน้ลงในหน่วยความจ า

เครื่อง หน่วย Km. 
• หากเกิดเหตุฉุกเฉินผู้ใช้สามารถกดปุ่ มStopหรอืดึงสายSafetyเพื่อหยุดการ

ท างานเครื่อง กรณีดงึสายSafetyเครื่องจะหยุดการท างานทนัทแีละมเีสยีงแจง้
เตอืน  

 

 



 
 

ภาพที ่3.13 กระบวนการท างานของโหมดอตัโนมตัขิองลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ 



 3.5 วงจรการท างานของลู่ว่ิงส าหรบัผู้ป่วยและผู้สูงอายุ  
 

 
 

ภาพที ่3.14 วงจรการท างานของลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ  



วงจรการท างานของลู่วิง่ส าหรบัผู้ป่วยและผูสู้งอายุ จากภาพที ่3.14 สามารถอธบิาย
ขัน้ตอนการท างานไดด้งันี้ 

แบ่งเป็น 2 โหมด คอื ก่อนการเขา้โหมดการท างานผูใ้ชง้านจะตอ้งเขา้ระบบของตวัเอง
(บนัทกึไดส้งูสุด จ านวน 5 คน) 

3.5.1 เลือกโหมดอัตโนมัติจากแผงควบคุม เครื่องประมวลผลการท างานที่ถูก
โปรแกรมไวจ้งึส่งไปยงัวงจรขบัมอเตอร ์จงึสัง่ใหม้อเตอรท์ างานใหต้วัอุปกรณ์ลู่วิง่เดนิหน้าตาม
ค่าที่ปรบัตัง้ไว้เมื่อก้าวเท้าผ่านเซนเซอร์ตวัอุปกรณ์ลู่วิง่เดนิหน้าตามค่าที่ปรบัตัง้ไว้อกีครัง้ ผล
การท างานจะแสดงผลทีจ่อ ทีแ่สดงจ านวนในการเดนิของผูใ้ชง้าน และมีฟังก์ชัน่ก าหนดโหมดที่
เลือก ก าหนดระยะทางการเดนิในการท างานให้มอเตอร์ท างาน เพื่อให้มรีะยะที่เหมาะสมกบั
ผูใ้ชง้าน  

โหมด 1 ระยะการเดนิ 15 เซนตเิมตร 
โหมด 2 ระยะการเดนิ 20 เซนตเิมตร 
โหมด 3 ระยะการเดนิ 25 เซนตเิมตร 

หลงัจากนัน้เกบ็ค่าทีใ่ชง้านไวต้ามระยะการเดนิของผูใ้ชง้าน ตอนทีเ่ครื่องเสรจ็จากการใชง้าน 
3.5.2. เลอืกโหมดแมนนวล จะสามารถปรบัความเรว็ในการเคลื่อนทีข่องลู่วิง่ได ้ขณะ

ใชโ้หมดน้ีเครื่องจะแสดงความเรว็ ทีผู่ใ้ชป้รบัจากปุ่ ม หน่วยแสดง กโิลเมตรต่อชัว่โมง (km/hr) 
โดยระบบความปลอดภยัของเครื่อง สามารถสัง่เครื่องหยุดท างานทนัทหีากผูป่้วยล้ม

และแจ้งเตือนด้วยเสยีง และหลงัจากใช้งานเครื่องจะสามารถบันทึกค่าของผู้ใช้งานได้สูงสุด
จ านวน 5 คน (สามารถเรยีกดยูอ้นหลงัได)้ 
      3.5.3 วงจรควบคุมการท างานในสว่นเมนูบนจอควบคุม  

 
 

ภาพที ่3.15 วงจรควบคุมการท างานในสว่นเมนูบนจอควบคุม  



 3.5.4 วงจรแสดงผลของหน้าจอ LCD ดงัแสดงในภาพที ่3.14   

 
 

ภาพที ่3.16 วงจรแสดงผลของหน้าจอ LCD  
 
 
 

3.5.3 วงจรAC to DC ดงัแสดงในภาพที ่3.15 

 
 

ภาพที ่3.17 วงจรAC to DC  
 
 

 
 



 3.5.4 วงจร Push button switch ดงัแสดงในภาพที ่3.16 
 

 
ภาพที ่3.18 วงจร Push button switch  

 
 3.5.5 วงจร Save Data ดงัแสดงในภาพที ่3.17 

 
ภาพที ่3.19 วงจร Save Data  

 
 



3.6 การเขียนโปรแกรม Arduino 
เขยีนโคด้ในโปรแกรมควบคุมการท างานของลู่วิง่ส าหรบัผูป่้วยและผูส้งูอายุ ดว้ยบอรด์ 

ESP32 NodeMCU เพื่อควบคุมการท างานของมอเตอร์และเซนเซอร์ โดยมกีารออกแบบวงจรและ
ทดลองวงจรไปดว้ยกนั เพือ่ใหไ้ดโ้ปรแกรมและวงจรใชง้านไดต้ามขอบเขตทีต่ ัง้ไว้ ดงัแสดงในภาพ
ที ่3.18 

 

 
 

ภาพที ่3.20 โคด้โปรแกรม Arduino  
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 



บทท่ี 4 
ผลการทดลองและวิจารณ์ 

 
ในบทนี้จะเป็นการกล่าวถงึการทดลอง และผลการทดลองการใชง้านจรงิของเครื่องที่

ไดอ้อกแบบ และสรา้งขึน้ ซึ่งท าการทดลองปรบัความเรว็ และเลอืกการฝึกโหมดการเดนิ 3 โหมด
ตามขอบเขตทีก่ าหนดไว ้ 
 
4.1 วิธีการทดสอบ 
      4.1.1 ตดิตัง้และเชื่อมต่ออุปกรณ์ต่าง ๆ ส าหรบัการทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิอตัโนมตัิ 
 
4.2 ผลการทดลอง 
      4.2.1 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิ

-การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดินโดยเลือกโหมดอตัโนมตัิ บุคคลที่ 1 ประเภทผู้สูงอายุ 
โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เพื่อหาค่าเฉลี่ย และค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%)                     
ซึง่จะไดผ้ลการทดลองดงัแสดงในตารางที ่1-4 
 
ตารางท่ี 1-4 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่1 

ชื่อ-สกุล นายวเิชยีร โต๊ะหวาน 
อายุ 87 ปี 
น ้าหนกั 51 กโิลกรมั 
สว่นสงู 158 เซนตเิมตร 
โรคประจ าตวั ความดนั, ไขมนัในเลอืดสงู 

ระยะการเดนิ 
(cm.) 

การทดลองครัง้ที่ 
ค่าเฉลีย่ 

ค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลีย่ 
(%) 

1 2 3 4 5 

15 17.0 15.2 16.0 15.4 16.0 15.92 6.13 
20 20.5 22.0 23.2 21.1 21.8 21.92 9.60 
25 27.0 26.0 24.2 27.5 26.8 26.30 5.20 
 
 
 



จากตารางที ่1-4 บุคคลที ่1 ประเภทผูสู้งอายุ โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อ
ปรบัระยะการเดนิ ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm ตามที่ก าหนดไว ้โดยใช้วธิทีดสอบโหมด
อตัโนมตั ิทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ พบว่าค่าเฉลี่ยของระยะการเดนิ เท่ากบั 15.92 cm, 21.92 cm 
และ 26.30 cm ท าใหค้่าความคลาดเคลื่อนเฉลีย่ เท่ากบั 6.13%, 9.60% และ 5.20% ตามล าดบั 
 

-การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดินโดยเลือกโหมดอตัโนมตัิ บุคคลที่ 2 ประเภทผู้สูงอายุ 
โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เพื่อหาค่าเฉลี่ย และค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%)              
ซึง่จะไดผ้ลการทดลองดงัแสดงในตารางที ่2-4 
 
ตารางท่ี 2-4 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่2 

ชื่อ-สกุล นางฆอดเียาะ โต๊ะหวาน 
อายุ 82 ปี 
น ้าหนกั 59 กโิลกรมั 
สว่นสงู 150 เซนตเิมตร 
โรคประจ าตวั ความดนั, เบาหวาน, ไขมนัในเลอืดสงู 

ระยะการเดนิ 
(cm.) 

การทดลองครัง้ที่ 
ค่าเฉลีย่ 

ค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลีย่ 
(%) 

1 2 3 4 5 

15 15.0 15.3 16.2 15.8 16.0 15.66 4.40 
20 21.2 20.8 22.0 20.4 20.6 21.00 5.00 
25 28.0 26.0 27.5 26.3 25.8 26.72 6.88 
 
จากตารางที่ 2-4 บุคคลที่ 2 ประเภทผู้สูงอายุ โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อ

ปรบัระยะการเดนิ ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm ตามที่ก าหนดไว้ โดยใช้วธิทีดสอบโหมด
อตัโนมตั ิทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ พบว่าค่าเฉลีย่ของระยะการเดนิ เท่ากบั 15.66 cm, 21.00 cm 
และ 26.72 cm ท าใหค้่าความคลาดเคลื่อนเฉลีย่ เท่ากบั 4.40%, 5.00% และ 6.88% ตามล าดบั 
 

-การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่3 ประเภทผูป่้วย โดย
ท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เพื่อหาค่าเฉลีย่ และค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%) ซึ่งจะได้ผล 
การทดลองดงัแสดงในตารางที ่3-4 

 
 



ตารางท่ี 3-4 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่3 
ชื่อ-สกุล นายอดุล นนทเกษ 
อายุ 67 ปี 
น ้าหนกั 57 กโิลกรมั 
สว่นสงู 161 เซนตเิมตร 
โรคประจ าตวั ความดนั, เบาหวาน, ไขมนัในเลอืดสงู, เก๊าท ์

ระยะการเดนิ 
(cm.) 

การทดลองครัง้ที่ 
ค่าเฉลีย่ 

ค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลีย่ 
(%) 

1 2 3 4 5 

15 16.0 16.5 16.8 17.0 16.3 16.52 10.13 
20 22.0 23.5 23.0 22.0 22.5 22.60 13.00 
25 27.0 28.0 26.0 28.3 27.2 27.30 9.20 
 
จากตารางที ่3-4 บุคคลที ่3 ประเภทผูป่้วย โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อปรบั

ระยะการเดิน ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm ตามที่ก าหนดไว้ โดยใช้วิธีทดสอบโหมด
อตัโนมตั ิทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ พบว่าค่าเฉลี่ยของระยะการเดนิ เท่ากบั 16.52 cm, 22.60 cm 
และ 27.30 cm ท าให้ค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย เท่ากับ 10.13% , 13.00% และ 9.20% 
ตามล าดบั 

-การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่4 ประเภทผูป่้วย โดย
ท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เพื่อหาค่าเฉลีย่ และค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%) ซึ่งจะได้ผล 
การทดลองดงัแสดงในตารางที ่4-4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ตารางท่ี 4-4 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่4 
ชื่อ-สกุล นางไรหนาม นนทเกษ 
อายุ 58 ปี 
น ้าหนกั 62 กโิลกรมั 
สว่นสงู 151 เซนตเิมตร 
โรคประจ าตวั ความดนั, ไขมนัในเลอืดสงู, เขา่เสือ่ม 

ระยะการเดนิ 
(cm.) 

การทดลองครัง้ที่ 
ค่าเฉลีย่ 

ค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลีย่ 
(%) 

1 2 3 4 5 

15 15.0 14.0 16.0 16.8 15.2 15.40 2.67 
20 22.1 22.0 21.6 23.0 21.4 22.02 10.10 
25 27.0 28.0 26.0 28.0 27.2 27.24 8.96 
 
จากตารางที่ 4-4 บุคคลที่ 4 ประเภทผู้ป่วย โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อ

ปรบัระยะการเดนิ ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm ตามที่ก าหนดไว้ โดยใช้วธิทีดสอบโหมด
อตัโนมตั ิทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ พบว่าค่าเฉลี่ยของระยะการเดนิ เท่ากบั 15.40 cm, 22.02 cm 
และ 27.24 cm ท าใหค้่าความคลาดเคลื่อนเฉลีย่ เท่ากบั 2.67%, 10.10% และ 8.96% ตามล าดบั 

 
-การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่5 ประเภทผูป่้วย โดย

ท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เพื่อหาค่าเฉลีย่ และค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%) ซึ่งจะได้ผล 
การทดลองดงัแสดงในตารางที ่5-4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ตารางท่ี 5-4 การทดสอบเครื่องช่วยหดัเดนิโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิบุคคลที ่5 
ชื่อ-สกุล นางปะตม๊ิะ หวนัหลมั 
อายุ 61 ปี 

น ้าหนกั 65 กโิลกรมั 
สว่นสงู 154 เซนตเิมตร 

โรคประจ าตวั ไขมนัในเลอืดสงู, ผ่าตดัเปลีย่นเข่า 

ระยะการเดนิ 
(cm.) 

การทดลองครัง้ที่ 
ค่าเฉลีย่ 

ค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลีย่ 
(%) 

1 2 3 4 5 

15 16.0 15.6 15.2 15.8 15.6 15.64 4.26 
20 22 21.5 21.2 222.1 21.6 21.68 8.40 
25 25.2 25.7 26 25.3 25.6 25.56 2.24 
 
จากตารางที่ 5-4 บุคคลที่ 5 ประเภทผู้ป่วย โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อ

ปรบัระยะการเดนิ ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm ตามที่ก าหนดไว้ โดยใช้วธิทีดสอบโหมด
อตัโนมตั ิทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ พบว่าค่าเฉลี่ยของระยะการเดนิ เท่ากบั 15.64 cm, 21.68 cm 
และ 25.56 cm ท าใหค้่าความคลาดเคลื่อนเฉลีย่ เท่ากบั 4.26%, 8.40% และ 2.24% ตามล าดบั 
 
 
 
 
4.3 สรปุและวิเคราะห์ผลการทดลอง 

จากการทดสอบเครื่องช่วยหดัเดินโดยเลอืกโหมดอตัโนมตั ิประเภทผู้สูงอายุและผู้ป่วย             
จ านวน 5 คน โดยท าการทดลองทัง้หมด 5 ครัง้ เมื่อปรบัระยะการเดนิ ที่ระยะ 15 cm, 20 cm และ 
25 cm ตามที่ก าหนดไว้ พบว่าค่าเฉลี่ยของระยะการเดินของผู้ท าการทดลองทัง้ 5 คน เท่ากับ 
15.82 cm, 21.84 cm, 26.62 cm   ท าใหค้่าความคลาดเคลื่อนเฉลีย่ เท่ากบั 5.46%, 9.20%, 6.48% 
จงึสรุปไดว้่าระยะการเดนิทีร่ะบุในโหมดการเดนิของเครื่องมากกว่าระยะการเดนิปรบัตัง้เนื่องจากค่า
น ้าหนกัของผูใ้ชง้านแปรผนักบัระยะทางทีเ่คลื่อนทีไ่ด ้ 

 
 

 
 


