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บทคัดย่อ 
  บทความฉบับนีไ้ด้ศึกษาการท าอุปกรณ์ช่วยในการขยับร่างกายจาก การศึกษาแบ่งเป็น 2 ระยะ ระยะแรกคืออุปกรณ์ออกแบบจาก
ท่ายืนไปน่ัง น่ังไปยืน ระยะท่ีสองคือการออกแบบส าหรับท่าการเดิน ( walking phase ) การออกแบบท้ังสองระยะมีการออกแบบท่ี
แตกต่างกันเพ่ือปรับแก้ปัญหาท่ีพบระหว่างการสร้างต้นแบบ ต้นแบบท้ังสองระยะท่ีจะสร้างขึน้ใช้ motor ขับเคล่ือนแตกต่างกัน และ
มกีารควบคุมท่ีแตกต่างกันด้วย ผลจากการศึกษาคร้ังนีส้ามารถน าไปใช้ออกแบบสร้างอุปกรณ์กายภาพบ าบัดส าหรับช่วงขา 
ค ำส ำคญั: ท่อนขาส่วนล่าง อุปกรณ์เสริมแรงช่วยเดิน 

Abstract 

   This paper is the paper about the study of the device that assist the body movement. The study is divided into 2 parts. 
The first part is the design of stand to sit and sit to stand motion.  For the second part will be the study of walking phase 

design. The both of them require difference solution to solve the problem of each project. Both of them will use difference 

kind of motor as well as the motor control principle.  The result of this study can be able to design the limb physical 

therapy  
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1. บทน ำ 
เน่ืองดว้ยอตัตราการเกิดในประเทศไทยมีการลดลงถึง 4.6 

เปอร์เซ็น ข้อมูลจาก Worldbank มีการท านายว่าในปี 2040 
ประชากรในประเทศไทยจะมีคนท่ีอายุเกิน 65 ปี อยู่เกิน 17 
ลา้นคน นั้นเป็นจ านวนท่ีมากกวา่ 1 ใน 4 ของประชากรทั้งหมด 
และแนวโนมประชากรทั้งโลกกเ้ฉกเช่นเดียวกนั  เม่ือแนวโนม้
ประชากรท่ีอายมุากเร่ิมมากข้ึนมีสาเหตุมาจาก หลายปัจจยั เช่น 

คุณภาพการรักษาของประชากรสูงข้ึน อตัตราการเกิดต ่าเพราะ
ประชากรมีความรู้สูงข้ึน และยงัมีค่าครองชีพท่ีสูงข้ึนอีกดว้ย 
ประชากรท างานจนไม่มีเวลาชีวิตเป็นส่วนตวัมากนกัและพวก
เขามกัจะไม่แต่งงานเม่ือไม่พร้อม 

เม่ือมีประชากรอายมุากมากข้ึน เรากต้อ้งมีเทคโนโลยีใหม่ 
ๆ มารองรับความเป็นอยูข่องประชากร เช่นอุปกรณ์ช่วยเดิน ท่ี 

กำรศึกษำกำรออกแบบอปุกรณ์เสริมแรงช่วยกำรเดิน   
Study of Lower Limb Power Assist Device Design 
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ท าให้คนอายุมากท่ีไม่สามารถเดินทางไปไหนเองได้
สามารถเดินไปไหนเองไดโ้ดยไม่ตอ้งพ่ึงพาลูกหลาน 

ส าหรับในท้องตลาดอุปกรณ์เสริมแรงช่วยเ ดินได้มี
ประมาณ  4  แบบ ท่ี เ ป็น ท่ี นิยมแพ ร่หลาย  เ ช่น  Rewalk 
exoskeleton, Cyberdyne ,Suit X and Ekso GT ดงัภาพดา้นล่าง 
 

 
ภำพที ่1: อุปกรณ์เสริมแรงช่วยเดินท่ีมีขายอยูต่ามทอ้งตลาด 
โดยอุปกรณ์แต่ล่ะช้ินนั้ นส่วนใหญ่แล้วจะผลิตมาเพ่ือ

ช่วยเหลือผูท่ี้ไม่สามารถเดินเองไดแ้ละผูสู้งอาย ุ
โดยในการจดัท าอุปกรณ์เสริมแรงช่วยเดินนั้นเราจ าเป็นท่ี

จะตอ้งมีขอ้มูลการขยบัร่างกายของผูใ้ช ้เช่น ท่านัง่ไปยนื ยนืไป
นัง่ และท่าเดิน โดยอา้งอิงจากงานวิจยัของ Hiroaki Kawamoto 
& Yoshiyuki Sankai (2005) [7] ซ่ึงไดร้ะบุถึงท่าเดินในสภาวะต่าง ๆ 
รวมถึงการลุกนัง่อีกดว้ย    2.อุปกรณ์และวธีิการ 

2. อุปกรณ์ 
*หมายเหตุ อลูมิเนียม7075 จะเบากวา่ 5075 
**เซนเซอร์ตวัน้ีจะไม่ถูกน ามาใชเ้น่ืองจากไม่มีความเสถียร 

 
ภำพที ่1 : อุปกรณ์ช่วยเหลือผูป่้วยทางดา้นการเดิน ระยะท่ี 1 

 
ภำพที ่2 : อุปกรณ์ช่วยเหลือผูป่้วยทางดา้นการเดิน ระยะท่ี 2 

 

3.ผลกำรทดลองและวจิำรณ์ 
ปีแรก 
ปัญหาท่ีพบ 
1.เฟืองท่ีเอาไวใ้ชถ่้ายก าลงัจากมอเตอร์ไม่แขง็แรงพอ 

 ระยะท่ี 1 ระยะท่ี 2 
โครงสร้าง Aluminium 5075 Aluminium 7075* 

มอเตอร์ 4* DC motor 
24V brush & 
brushless 

คอนโทรลเลอร์ 
Arduino mega 
2560 Arduino UNO 

มอเตอร์ ไดร-
เวอร์ 4* H-bridge 

small motor driver  
and pwm 
generator 

เซนเซอร์ EMG sensor**  Potentiometer 

  Potentiometer   
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ภำพที ่3 : จุดท่ีเฟืองขบกนัของเคร่ืองมือ 

2.motor มีแรงtorqueไม่พอท่ีจะขบั 

 
ภำพที ่4 : มอเตอร์ Maxon DC Motor 15Watt 24Volts 25RPM 
3.ตอนใส่คร้ังแรกเกิดความไม่สะดวกสบายเลยปรับปรุง
โครงสร้าง 

 
ภำพที ่5 : จุดท่ีแกไ้ข  

 
ภำพที ่6 : จุดท่ีแกไ้ขเทียบกบัโครงสร้างโดยรวม 

ปีท่ีสอง 
3.1ข้อมูลทีเ่กบ็ได้จำกกำรใช้ prototype 
จะมีมุมสองจุดท่ีเราตอ้งการเก็บค่าคือตรงจุดเอวและหวัเข่า 

 
ภำพที ่8 : รูปจุดท่ีเก็บองศาและมุมอา้งอิง 

โดยการเก็บค่านั้นเราจะใชเ้ซ็นเซอร์กบัไมโครคอนโทรล-
เลอในการเก็บค่า โดยท่ีเราจะค่ามุมองศาต่าง ๆ ตอนทั้ งเดิน 
และลุกนัง่บนเกา้อ้ี ผลท่ีไดมี้ดั้งน้ี 
ระยะท่ี 1 
เราจะเก็บค่าหลายๆคร้ังเฉล่ียดูค่าประมาณท่ีสมควรท่ีจะใช้ 
(ดงันั้นเสน้จึงมีหลายเสน้) 

 
ภำพที ่9 : องศาท่ีเข่าช่วงลุกไปยนื 
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ภำพที ่10 : องศาท่ีเอวช่วงลุกไปยนื 

 
ภำพที ่11 : องศาท่ีหวัเข่าช่วงเดิน 

 
ภำพที ่12 : องศาท่ีเอวช่วงเดิน 

หลงัจากท่ีเราเก็บค่าองศาเอวและองศาหัวเข่าไดเ้ราจึงน า
ขอ้มูลเหล่าน้ีเขา้มาประยุกต์ใชก้บัเคร่ืองมือเพื่อใชใ้นการเดิน
และลุกนัง่โดยใชค้่ามุมต่าง ๆท่ีสภาวะต่าง ๆเป็นตวัก าหนดว่า
มอเตอร์ควรจะหมุนไปทางไหน 
 
           ระยะท่ี 2 

 
ภำพที ่13: องศาท่ีเอวในสถานะลุกนัง่บนเกา้อ้ี 

 

 
ภำพที ่14 : องศาท่ีช่วงหวัเข่าในสถานะลุกนัง่บนเกา้อ้ี 

 
ภำพที ่15: องศาท่ีเอวในสถานะช่วงการเดิน 

 
ภำพที ่16 : องศาท่ีช่วงหวัเข่าสถานะช่วงการเดิน 

หลงัจากท่ีไดค้่ามาเรากน้ าไปท ากบัอุปกรณ์เช่นเดียวกนักบั
ปีแรก 

3.2 กำรออกแบบระบบ control 

 ระยะท่ี 1 
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ภำพที ่17 : แผนผงัวงจร 

 
ภำพที ่18 : ระบบ control unit 

 
ระยะท่ีสอง 

 
ภำพที ่19: แผนผงัคอนโทรล 

 
ภำพที ่20: การควบคุมของมอเตอร์และเซนเซอร์วดัมุม 

3.3กำรทดสอบกำรท ำงำนของเคร่ืองมือท้ำยสุด 

ระยะท่ี 1 

การท างานของเคร่ืองมือเป็นไปไดด้ว้ยดีมีขอ้เสียตรงท่ีวา่เฟือง
ไม่สามารถถ่ายแรงจากมอเตอร์มาสู่โครงสร้างไดน้านเท่าท่ีควร 

ระยะท่ี 2    
หลงัจากท่ีเราทดลองทดสอบระบบขั้นสุดทา้ยเราไดพ้บปัญหา
ว่าจุดศูนย์ถ่วงของเคร่ืองมือนั้นเอียงไปทางขา้งหลังมากไป 
ฉะนั้นเราจะแกปั้ญหามนัดว้ยเราจะติดสายรับน ้ าหนกัคลอ้งกบั
ไหล่ทั้งสองขา้งของผูใ้ชด้งัรูปดา้นล่าง 

 

ภำพที ่21: รูปท่ีจุดท่ีแกไ้ข 
ขอ้แตกต่างกนัระหวา่งปีแรกและปีสอง 

เน่ืองจากระยะแรกเรายงัไม่เคยท าอุปกรณ์ช่วยเดินมาก่อน
เราจึงพยายามหาอุปกรณ์ท่ีเราคิดว่ามนัน่าจะท าให้งานส าเร็จ
ลุล่วงไปไดป้ระเด็นท่ีควรไดรั้บการปรับแกใ้นปีแรกคือ  
1.muscle sensor V3 มนัไม่มีความเสียรพอท่ีจะน ามาใชต้รวจวดั
ได้ เน่ืองจากว่าผูใ้ช้ต้องได้รับการฝึกฝนถึงจะใช้เซนเซอร์
ประเภทน้ีไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 
2. เกลียวถ่ายก าลงัเกิดรอยบ่ินและไม่สามารถถ่ายก าลงัไปท่ี
ช้ินงานได ้ 
3.ตวัมอเตอร์หลกัมีก าลงัtorqueไม่พอแก่การใช ้ขอ้ท่ีส่ี อุปกรณ์
ค่อนขา้งเสียเวลานานถึงจะสวมใส่ได ้

ส่วนในระยะท่ี 2 นั้นเราได้เรียนรู้ขอ้เสียจากปีแรกหลาย
ดา้นและพยายามปรับแกใ้นส่วนของเคร่ืองมือท่ีเราปรับแกคื้อ  
1.เราใชอุ้ปกรณ์ท่ีมีน ้ าหนกัเบากว่าปีท่ีแลว้ ( Aluminium alloy 
5083 -> Aluminium alloy 7075) แต่มีราคาท่ีแพงกวา่ 
2.เราเปล่ียนรูปแบบของอุปกรณ์ให้สามารถใส่ไดไ้วข้ึนไม่ตอ้ง
มารัดหลายจุดใหวุ้น่วาย 
3.เราเปล่ียนมอเตอร์จากมอเตอร์ DC ธรรมดาไปเป็น brushless 
motor ซ่ึงมอเตอร์ชนิดน้ีตอ้งจ่ายไฟแบบ pwm ( Pulse width 
modulation )และยงัให ้torque ท่ีมากกวา่มอเตอร์ DC เหมาะกบั
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การใชใ้นโปรเจคของเราและมอเตอร์ของงานระยะท่ี 1 ยงัเป็น
มอเตอร์มือสองแตกต่างจากงานในระยะท่ี 2 ท่ีมอเตอร์ทั้งหมด
เป็นของใหม่ 
4.เราได้เปล่ียนตวัH-bridge เป็นตวัmotor driver มนัจะเล็กลง
กวา่เดิม ตวั motor driver ตวัใหม่น้ีสามารถติดเขา้กบัอุปกรณ์ได้
เลยไม่ตอ้งวางไวด้า้นนอกเหมือนกบั H-bridgeท่ีมีขนาดใหญ่
กวา่ดงัภาพท่ี18 และภาพท่ี20 ท าให้โปรเจคน้ีเขา้ใกลค้วามเป็น
จริงมากกวา่เดิม 

 
3.4 บทสรุป ส่ิงทีค่วรศึกษำต่อและข้อเสนอแนะ 
    ภาพรวมของอุปกรณ์เร่ิมเป็นรูปเป็นร่างมากข้ึนถือวา่มีการ
พฒันาจากปีแรกสู่ปีท่ีสองทางดา้นmotorท่ีมีก าลงัtorque
มากกวา่เดิม แต่สุดทา้ยmotorกย้งัมีก าลงัไม่พออยูดี่ มี
โครงสร้างท่ีเบาข้ึนเขา้หลกัการท าอุปกรณ์ช่วยเดิน และ
สามารถยา้ยมอเตอร์ไดรเวอร์ไปติดบนอปุกรณ์ไดอี้กดว้ย 
    ส่ิงท่ีไดรั้บและคาดวา่สามารถน าไปใชต้่อไดคื้อ สามารถใช้
การศึกษาการออกแบบคร้ังน้ีเพ่ือไปช่วยในการออกแบบ
อุปกรณ์กายภาพบ าบดัได ้ 
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