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บทคัดย่อ 

 การวิจัยครั้งน้ีมีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบและสร้างรถเข็นสําหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ และเพ่ือทดสอบประสิทธิภาพจากเครื่องมือที่สร้างขึ้น เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยประกอบ
ไปด้วยชุดอุปกรณ์จอยสต๊ิก (Joystick) ในการควบคุมระบบขับเคลื่อนที่ทิศทางของมอเตอร์ในการขับเคลื่อนที่
หน้า-หลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา และคําสั่งหยุดรถเข็น และระบบไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมการขับ
เคลื่อนที่ของมอเตอร์ในการส่งค่าสัญญาณพัลส์วิดท์มอดูเลชัน 
 จากผลการวิจัยทดสอบหาประสิทธิภาพความเร็วในการเคลื่อนที่แนวราบ พบว่าความเร็วในช่วง
ระยะทาง 50 เมตร ที่นํ้าหนัก 90 กิโลกรัม ใช้เวลา 1.26 นาที และผลการทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่
รถเข็นสําหรับคนพิการขึ้นในแนวลาดเอียง 10 องศา พบว่าความเร็วในช่วงระยะทาง 50 เมตร ที่นํ้าหนัก 90 
กิโลกรัม ใช้เวลา 2.07 นาที และผลการสํารวจความพึงพอใจของผู้ใช้งานรถเข็นสําหรับคนพิการ โดยทําการ
วิเคราะห์ข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างจํานวน 20 คน พบว่ามีค่าเฉลี่ยความพึงพอใจของผู้ใช้งานเท่ากับ 4.28 ซึ่งมี
ค่าเฉล่ียอยู่ในระดับมาก 
 
คําสําคญั: ระบบไมโครคอนโทรลเลอร ์รถเข็นสําหรับคนพิการ 
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Abstract 
 This research aimed to design and construction a wheelchair for disabled people 
with microcontroller system, and to test the efficiency from the tools created. The 
instrument used in the research consisted of joystick accessories set, in the control the 
driven system the direction of the motor is driven by the front-back, turn left, turn right and 
stop. And the microcontroller system is the controller that drives the motor in the signal 
transmission value of the pulse width modulation (PWM). 
 The study tested the effectiveness of horizontal movement speed, found that in the 
distance of 50 meters at the weight of 90 kg, take time was 1.26 minutes. And the test result 
of the wheelchair movement speed of wheelchair for disabled people rising on a 10-degree 
slope, found that the distance of 50 meters at a weight of 90 kg, take time was 2.07 
minutes. And the satisfaction survey results of wheelchair users for the disabled data from 
20 samples were analyzed, found that the average satisfaction of users is 4.28, which has a 
high level of average. 
 
Keyword : Microcontroller System, Wheelchairs for Disabled. 
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1. บทนํา 
 ในปัจจุบันมีประชากรทั้งในประเทศและต่างประเทศยังมีผู้ที่พิการทางการเดินมีอยู่เป็นจํานวนมาก และใน
ประเทศไทยก็มีผู้คนที่พิการทางการเดิน เช่น โรคอัมพาตทางด้านเท้า โรคโปลีโอ อุบัติเหตุทางด้านเท้า 
ผู้สูงอายุชราภาพ เป็นต้น ซึ่งในปัจจุบันมีการนําเทคโนโลยีทางด้านรถเข็นคนพิการทางด้านการเดินถูก
ประดิษฐ์คิดค้น [1]-[3] ขึ้นมาเพ่ือให้ประชากรได้รับความสะดวกสบายมากยิ่งขึ้น จึงส่งผลให้อัดตราการใช้
รถเข็นคนพิการมีปริมาณเพ่ิมขึ้นเรื่อยๆ ในทุก ๆ ปี จึงทําขึ้นมาเพ่ือให้ผู้ที่สนใจเลือกซื้อเลือกหากันได้ เพราะใน
ปัจจุบันน้ีรถเข็นคนพิการมีจํานวนมากคนพิการก็เยอะขึ้นเรื่อย ๆ จําเป็นจะต้องมีการค้นคว้าเพ่ิมเต็มขึ้นซึ่งการ
หารถเข็นคนพิการในสถานที่ให้บริการ เช่น โรงพยาบาล บริษัทขายรถเข็น เป็นต้น จากสถานที่ดังกล่าวมาน้ัน
ล้วนเป็นสถานที่เต็มไปด้วยรถเข็นคนพิการจํานวนมาก และปัจจุบันการหารถเข็นคนพิการในสถานที่ใช้บริการ
ต่าง ๆ ก็ถือว่าเป็นปัญหาที่ผู้ใช้รถเข็นเป็นคนพิการส่วนใหญ่ได้รับผลกระทบเช่นกันจากที่จะต้องมีค่าใช้จ่ายสูง
แต่คนพิการยังขาดเคร่ืองอํานวยความสะดวกเลยค้นคว้าหาความรู้ที่เก่ียวกับการเรียนเหล่าน้ันมาประดิษฐ์ทํา
เป็นช้ินงานออกมาเพ่ือให้ช้ินงานเหล่าน้ันใช้กับคนพิการได้อย่างสะดวกสบายมากย่ิงขึ้น 
 จากปัญหาดังกล่าวผู้วิจัยได้มีแนวความคิดออกแบบและสร้างรถเข็นสําหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพ่ือช่วยเพ่ิมความสะดวกให้แก่ผู้ใช้บริการและลดปัญหาคนพิการในพ้ืนที่ได้ ผู้วิจัยจึงได้
คิดจะแก้ปัญหาในส่วนน้ีโดยมีแนวคิดที่จะสร้างรถเข็นคนพิการข้ึนมาเพ่ือนําไปใช้ในชีวิตประจําวันจากรถเข็น
ไฟฟ้าที่มีขายอยู่ตามท้องตลาดน้ันมีราคาสูงมาก เน่ืองจากมีระบบการทํางานของรถเข็นน้ันทํางานโดยอาศัย
หลักการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ในการทํางานซึ่งทําให้ประสิทธิภาพในการควบคุมทิศทางและการ
ขับเคลื่อนเป็นไปได้อย่างราบเรียบ แต่มีข้อเสียอยู่ตรงที่ค่าซ่อมบํารุงรักษาสูงหรือในกรณีที่อุปกรณ์ต่าง ๆ ชํารุด
ไม่ว่าจะเป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ภายในวงจรควบคุมเสียหาย ซึ่งเรื่องที่ยากท่ีจะทําการซ่อมด้วยเองหรือช่าง
ทั่วไปจะซ่อมแซมแก้ไขได้ และนี้เป็นจุดที่แตกต่างระหว่างรถเข็นไฟฟ้าต้นทุนตํ่า [4]-[5] และรถเข็นไฟฟ้าตาม
ท้องตลาด รถเข็นไฟฟ้าต้นทุนตํ่า จะมีวงจรที่ไม่ยุ่งยากซับซ้อนสามารถศึกษาวงจรและแก้ไขเองได้ในกรณีที่
รถเข็นชํารุด ค่าบํารุงรักษาที่ไม่สูงมากนัก แต่แน่นอนว่าประสิทธิภาพโดยรวมของรถเข็นสําหรับคนพิการตาม
ท้องตลาดย่อมสูงกว่าไม่ว่าจะเป็นเร่ืองระยะเวลาชาร์ตแบตเตอรี่ใช้งานต่อครั้ง มีชุดปรับระดับความเร็ว แต่มี
ราคาสูงผู้คนทั่วไปไม่สามารถซื้อใช้งานได้ แต่รถเข็นสําหรับคนพิการต้นทุนตํ่ามีประสิทธิภาพโดยรวมท่ีพอใช้
งานได้อีกทั้งยังมีราคาไม่สูงมากนัก 
 
2. วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
 2.1 เพ่ือออกแบบและสร้างรถเข็นสําหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 2.2 เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพจากเคร่ืองมือที่สร้างขึ้น 
 
3. อุปกรณ์และวิธีดําเนินการวิจัย 
 3.1 อุปกรณ์ (Hardware) ที่ใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของรถเข็นสําหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR โดยใช้อุปกรณ์อาดุยโน่
(Arduino) ที่มีการพัฒนาแบบ Open Source เป็นอุปกรณ์ไมโครคอนโทรเลอร์ที่ถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้
ง่ายอีกชนิดหน่ึงที่มีส่วนประกอบไปด้วยหน่วยประมวลผล หน่วยคํานวณทางคณิตศาสตร์และลอจิก วงจรรับ
สัญญาณอินพุต วงจรส่งสัญญาณเอาท์พุต วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาเป็นองค์ประกอบที่สําคัญของการ
ทํางานที่เกิดขึ้นในอุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยขึ้นอยู่กับการกําหนดจังหวะ สัญญาณนาฬิกาหากมี
ความถี่สูงจะส่งผลให้ไมโครคอนโทรลเลอร์มีความเร็วในการประมวลผลสูงตาม [2] และการพัฒนาโปรแกรม 
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(Software) ในระบบควบคุมได้พัฒนาโปรแกรมโครงสร้าง (Structure) ของภาษาซีในการกําหนดฟังก์ชันการ
ควบคุมระบบการทํางานต่าง ๆ ของตัวเคร่ืองมือที่สร้างขึ้น ด้วยวิธีการดําเนินงานในการเขียนผังงาน 
(Flowchart Diagram) สามารถพิจารณาโครงสร้างของโปรแกรมได้ดังภาพที่ 1 
 

 

ภาพท่ี 1 ขั้นตอนระบบควบคุมการทํางานด้านซอฟต์แวร์ 
 
 3.2 วิธีดําเนินการออกแบบและสร้างรถเข็นคนพิการตัวรถมีขนาดความสูงเท่ากับ 85 เซนติเมตร มีขนาด
ความกว้าง 44 เซนติเมตร มีขนาดความยาว 54 เซนติเมตร ที่จับเข็นมีขนาดความยาว 12 เซนติเมตร ที่พัก
แขนมีขนาดความยาว 43 เซนติเมตร ความกว้าง 30 เซนติเมตร ที่พักเท้ามีขนาดความสูง 38 เซนติเมตร ล้อ
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หลังมีขนาดความกว้าง 60 เซนติเมตร ล้อหน้ามีขนาดความกว้าง 20 เซนติเมตร สามารถพิจารณาโครงสร้าง
รถเข็นคนพิการได้ดังภาพที่ 2 และสามารถพิจารณาชุดอุปกรณ์ที่ใช้ในระบบควบคุมดังภาพที่ 3 
 

 
 

ภาพท่ี 2 การออกแบบโครงสร้างรถเข็นสําหรับคนพิการ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 3 ลักษณะชุดอุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมรถเข็นสําหรับคนพิการ 
 
4. ผลการวิจัย 
 ผลการดํา เ นินการ วิจัย ในการออกแบบและสร้ างรถเข็นสํ าหรับคนพิการควบคุม ด้วยระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ มีดังต่อไปน้ี 
 4.1 ผลการออกแบบและสร้างรถเข็นสําหรับคนพิการมีขนาดความสูง 85 เซนติเมตร ขนาดความกว้าง 44 
เซนติเมตร ขนาดความยาว 54 เซนติเมตร สามารถพิจารณาผลการออกแบบและสร้างดังภาพที่ 4 ลักษณะ
โครงสร้างรถเข็นด้านหน้า และภาพที่ 5 ลักษณะโครงสร้างรถเข็นด้านข้าง 
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ภาพท่ี 6 กราฟแสดงผลการเปรียบเทียบความเร็วการเคลื่อนที่ในแนวราบ 

 
 4.3 ผลการทดสอบความเร็วของการเคล่ือนที่ขึ้นในแนวลาดเอียง 10 องศา สามารถพิจารณาได้ดังตารางที่ 
2 และแสดงการเปรียบเทียบผลทดสอบความเร็วของการเคล่ือนที่ขึ้นในแนวลาดเอียงดังภาพที่ 7 
 

ตารางที่ 2 ผลการทดสอบความเร็วของการเคลื่อนที่ขึ้นในแนวลาดเอียง 10 องศา 
 

ระยะทาง(m) 
เวลา (t) 

นํ้าหนัก50
กิโลกรัม 

นํ้าหนัก60
กิโลกรัม 

นํ้าหนัก70
กิโลกรัม 

นํ้าหนัก80
กิโลกรัม 

นํ้าหนัก90
กิโลกรัม 

10 12.8 14.5 17.4 20.4 25.9 
20 25.6 29.4 34.6 40.6 51.3 
30 38.4 48.8 51.9 60.3 77.5 
40 50.9 58.6 69.4 80.8 102.9 
50 62.9 72.5 86.6      100.5 127.6 

 

 
 

ภาพท่ี 7 กราฟแสดงผลการเปรียบเทียบความเร็วการเคลื่อนที่ในแนวลาดเอียง 10 องศา 



วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏบุรีรัมย์ ปีท่ี 1 ฉบับท่ี 2 กรกฎาคม - ธันวาคม 2562 
Journal of Industrial Technology Buriram Rajabhat University, Vol. 1, No. 2, July - December 2019 

[79] 
 

 4.4 ผลทดสอบการเคลื่อนที่ของรถเข็นสําหรับคนพิการ ซึ่งจากผลการทดสอบรถเข็นสามารถรับนํ้าหนักได้
ไม่เกิน 100 กิโลกรัม และผลการออกแบบและสร้างเครื่องมือที่สร้างขึ้น พบว่ารถเข็นคนพิการมีประสิทธ์ิภาพ
การใช้งานในการขับเคลื่อนได้ระยะทางไม่เกิน 1,250 เมตร ในกรณีทดสอบการใช้งานแบตเตอรี่แห้ง ขนาด 
12V/1.3Amp จํานวน 2 ตัว และสามารถพิจารณาผลการทดสอบระยะเวลาในการเคลื่อนที่ของรถเข็นสําหรับ
คนพิการได้ดังภาพที่ 8 
 

 
 

ภาพท่ี 8 ผลการทดสอบระยะเวลาในการเคลื่อนที่ของรถเข็นสําหรับคนพิการ 
 
 4.5 ผลการสํารวจความพึงพอใจของผู้ใช้งานรถเข็นสําหรับคนพิการสามารถวิเคราะห์ข้อมูลกลุ่มตัวอย่าง
ได้จากการเก็บข้อมูลกลุ่มตัวอย่างทั้งสิ้นจํานวน 20 คน ดังตารางที่ 3 
 

ตารางที่ 3 ผลการสํารวจความพึงพอใจของผู้ทดสอบรถเข็นสําหรับคนพิการ 
รายละเอยีดความพึงพอใจ X S.D ระดับความคิดเห็น

1. รูปทรงโครงสร้างของรถเข็นคนพิการ 4.05 .384 มาก 
2. วัสดุอุปกรณ์ที่ใชง้านมีความแข็งแรง 4.20 .510 มาก 
3. ลักษณะการออกแบบขนาดรูปร่างมีความสวยงาม  
    มีความเหมาะสม 

4.35 .477 มาก 

4. รถเข็นคนพิการมีประสิทธิภาพการใช้งาน 4.10 .539 มาก 
5. ความสะดวกในการใช้งาน 4.45 .589 มาก 
6. การขับเคล่ือนรถเข็นคนพิการไปทางด้านหนา้ 4.30 .640 มาก 
7. การขับเคล่ือนรถเข็นคนพิการไปทางด้านหลัง 3.95 .497 ปานกลาง 
8. การขับเคล่ือนรถเข็นคนพิการไปทางด้านซ้าย 4.30 .714 มาก 
9. การขับเคล่ือนรถเข็นคนพิการไปทางด้านขวา 4.10 .539 มาก 
10. ชุดควบคุมการเคล่ือนที่ของรถเข็น มีความเหมาะสม 4.35 .572 มาก 
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ตารางที่ 3 (ต่อ) 
รายละเอยีดความพึงพอใจ X S.D ระดับความคิดเห็น

11. ระบบเบรกของรถเข็น มีความเหมาะสม 4.35 .654 มาก 
12. เบาะพิงหลัง มีความเหมาะสม 4.35 .572 มาก 
13. เบาะนั่งมีความเหมาะสม 4.35 .654 มาก 
14. ที่วางแขนมีความเหมาะสม 4.30 .640 มาก 
15. ที่วางเท้ามคีวามเหมาะสม 4.70 .458 มาก 

ผลรวมของการสํารวจความพึงพอใจ 4.28 .562 มาก 
 
 4.6 ผลการทดสอบการขับเคลื่อนที่ในการหมุนรอบตัวรถเข็นสําหรับคนพิการ 360 องศา พบว่าในระดับ
เกียร์ตํ่าใช้เวลาหมุนรอบตัวเท่ากับ 3 วินาที และระดับเกียร์สูงใช้เวลาหมุนรอบตัวเท่ากับ 2.5 วินาที   
 
5. สรุปและอภิปรายผลการวิจัย 
 บทความวิจัยน้ีได้นําเสนอการพัฒนารถเข็นสําหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์จะ
ประกอบไปด้วยชุดอุปกรณ์วงจรลดแรงดันไฟ ชุดอุปกรณ์ขับมอเตอร์ควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 
ชุดอุปกรณ์จอยสต๊ิก (Joystick) สามารถบังคับการขับเคลื่อนที่ทิศทางของมอเตอร์ให้หมุนเดินหน้า การ
ขับเคล่ือนถอยหลัง การขับเคล่ือนเลี้ยวซ้าย การขับเคล่ือนเลี้ยวขวาหรือการหยุดรถ และผลจากการทดสอบ 
พบว่าสามารถรับนํ้าหนักได้ไม่เกิน 100 กิโลกรัม ซึ่งได้ใช้กลุ่มตัวอย่างมีนํ้าหนัก 60 กิโลกรัม โดยทําการ
ทดสอบพลังงานไฟฟ้าด้วยแบตเตอร่ี จํานวน 2 ตัว รถเข็นสามารถขับเคลื่อนได้ระยะทางต้ังแต่ 1 เมตร ถึง
1,250 เมตร จากการทดสอบประสิทธิภาพการใช้งานสามารถสรุปได้ว่ารถเข็นสําหรับคนพิการสามารถช่วยให้
คนพิการเดินทางได้สะดวกมากย่ิงขึ้น ซึ่งสอดคล้องกับผลงานวิจัยของคมสัน มุ่ยสี และคณะ [1] ได้ศึกษาวิจัย
การประยุกต์ใช้ระบบควบคุมก่ึงอัตโนมัติกับรถน่ังคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ให้เป็นรถน่ังไฟฟ้าผู้ใช้งาน
สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ผ่านก้านควบคุมชนิดเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้าโดยออกแบบสมาชิกอยู่ใน
รูปฟัซซี่ นําไปประมวลผลโดยไมโครคอนโทรลเลอร์สมาชิกเอาท์พุทใช้วิธีค่าจุดศูนย์กลางความถ่วงในการ
ควบคุมทิศทางและความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงชนิดเกียร์ทดรอบ รถน่ังไฟฟ้าที่พัฒนาขึ้น
สามารถเคลื่อนที่ได้ในทุกทิศทางที่ความเร็วสูงสุด 20 เมตรต่อนาทีใช้งานได้ 29 กิโลเมตร และสอดคล้องกับ
ผลงานวิจัยของเดชฤทธ์ิ มณีธรรม [2] ได้ศึกษาวิจัยการขับเคล่ือนรถเข็นไฟฟ้าที่จะประกอบไปด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมและส่งสัญญาณไปขับเคลื่อนดีซีมอเตอร์และในระบบจะส่งค่าสัญญาณ
ป้อนกลับโดยสามารถปรับค่าพารามิเตอร์ของสัญญาณกว้างของพัลส์วิทโมดูลเลช่ัน (PWM) สามารถสรุประบบ
อัจฉริยะของรถเข็นคนพิการซึ่งสามารถควบคุมได้ทั้งเสียงและควบคุมด้วยศีรษะโดยควบคุมได้ทั้งทิศทางและ
ความเร็วของรถเข็นไฟฟ้า 
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