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บทคัดย่อ  

แม้ว่าปัจจุบันนี้จะมีการพัฒนาอุปกรณ์หรือเครื่องช่วยเดินเพื่อใช้ในการรักษาเด็กพิการทางสมองอย่างหลากหลาย
และมีจ านวน เพิ่มมากขึ้น แต่ จากการส ารวจใน ประเทศไทยพบว่ามีอยู่เพียงไม่กี่ประเภทและ ยังคงเป็นที่ขาดแคลนอย่าง
มาก รวมทั้งอุปกรณ์ที่ มีอยู่นั้นยังไม่สามารถใช้ ได้ในกรณีที่เด็กมีแรงไม่พอที่จะยกขา ในช่วงแรกของการก้าว ได้ จึงได้สร้าง
อุปกรณ์เสริมเพื่อท าให้เครื่องช่วยเดินที่มีอยู่เดิมนั้นให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น โดยมุ่งเน้นที่อุปกรณ์เสริมนี้จะต้องสามารถ
น าไปใช้กับเครื่องช่วยเดินในเด็กพิการทางสมองที่มีอยู่ในปัจจุบันให้ได้มากที่สุด และยังต้องค านึงถึงควา มปลอดภัยเป็น
ส าคัญ ส าหรับอุปกรณ์เสริมนี้ประกอบไปด้วย 2 ส่วนหลัก คือ ส่วนที่รองรับหรือประคองร่างกาย โดยได้เพิ่มส่วน รองรับ
บริเวณศีรษะขึ้นมา เพื่อช่วยเหลือเด็กที่ไม่ ควบคุมกล้ามเนื้อคอได้ ซึ่งในแต่ละส่วนจะถูกออกแบบให้สามารถปรับระดับได้
ทั้งความสูง  ความกว้าง และความยาว  ส าหรับส่วนที่สองคือชุดอุปกรณ์ช่วยยกขาเด็กเมื่อเด็กไม่มีแรงในการก้าวเดินใน
ขณะนั้น ซึ่งจะใช้ก าลังจากมอเตอร์เป็นตัวยกขาก้าวและสามารถก าหนดขาข้างที่จะก้าวได้จากรีโมทคอนโทรที่อยู่ที่
ผู้ปกครอง ซึ่งส่วนนี้จัดว่าเป็นจุดเด่นของอุปกรณ์ดังกล่าว มีการออกแบบให้ มีรูปร่างและสีสันสวยงามเหมาะสมกับเด็ก  
ทั้งนี้ยังมีต้นทุนในการผลิตต่ าเพื่อกระจายโอกาสในการเข้าถึงและสามารถน าไปใช้งานได้จริงในปัจจุบัน ช่วยให้เด็กพิการ
ทางสมองสามารถใช้ชีวิตเหมือนเด็กปกติมากขึ้น ช่วยลดภาระของนักกายภาพบ าบัดและผู้ ปกครอง นอกจากนี้ยังเป็นการ
ยกระดับคุณภาพชีวิตของตัวเด็กและครอบครัวเด็กพิการทางสมองให้ดีขึ้นได้อีกด้วย 
ค ำหลัก: เด็กสมองพิการ เครื่องช่วยเดิน การฝึกเดิน การท ากายภาพบ าบัด  
 
Abstract 

While, nowadays have many types of walking assistive device or walker for cerebral 
palsy children but in Thailand found only few types and is still scarce. One problem is that 
cerebral palsy children who have less muscle power in the early stages of step can’t use. So, I 
created the innovation to increase the walker to effective more. The focus of this must be 
adapted with the old walker that they have and safe. This innovation consists of two main 
parts; part for prop or correct body alignment (leg trunk and head). This part was designed to 
be adjustable in width length and height. The second part is the power set that assist the child 
to walk forward by motor power and parent can control it by use remote controller. It was 
designed to have a beautiful shape and color. Moreover, it must be lower cost for increase 
opportunity to access this innovation in real life. It can reduce physical therapy or parents’ 
burden and also improve quality of their life and their family, too. 
Keywords: cerebral palsy children, walker, walking training, physical therapy                      
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1. บทน า 
      การแพทย์ในปัจจุบันนั้น ได้รับการพัฒนาจนมี
ความก้าวหน้าไปอย่างมาก  แต่จากข้อมูลทางสถิติในปี 
1976-1990 ยังคงพบว่ามีอุบัติการณ์การเกิ ดเด็กพิการ
ทางสมองเพิ่มสูงขึ้น[1] ในประเทศไทยมีอัตราการเกิดเด็ก
สมองพิการ 2-3 คนต่อการเกิด1,000 คน[2,3] ซึ่งสาเหตุ
เกิดจากความผิดปกติของสมองส่วนที่ควบคุมการท างาน
ของกล้ามเนื้อ [4] เด็กจะมีพัฒนาการช้า  โดยเฉพาะ ด้าน
ร้างกายและการเคลื่อนไหว  จากข้อมูลพบว่า  มีเด็กพิการ
ทางสมองมากถึง 50% มีปัญหาทางการเดิน  ซึ่ง 20% 
จ าเป็นต้องใช้เครื่องช่วยเหลือในการเดินและอีก 30% นั้น
ไม่สามารถเดินได้ เลย [4] และอาการก็จะรุนแรงมาก
ยิ่งขึ้นตามอายุของเด็ก ดังนั้นเด็ก จึงจ าเป็นที่จะต้องได้รับ
การรักษาตั้งแต่แรกเกิด[5] การท ากายภาพบ าบัดเป็นการ
รักษาวิธีหนึ่งที่ จะช่วยบ าบัดและฟื้นฟูความสามารถของ
เด็กให้ดีขึ้นได้ ซึ่งในการรักษา กายภาพบ าบัดโดยการฝึก
เดินนั้น  พบว่าเด็ก ส่วนใหญ่จะ ต้องใช้เครื่องช่วยเหลือ ใน
การฝึกเดิน เพื่อให้เด็กสามารถฝึกเดินได้ดีขึ้นและยังช่วย
ปูองกันอันตรายอีกด้วย สถานกายภาพบ าบัด ในประเทศ
ไทยส่วนใหญ่จะมีเครื่องช่วยเดิน แบบมีล้อ อยู่เพียง 2 
ประเภท  คือ ส าหรับใช้ทางด้านหน้าและส าหรับใช้ทาง
ด้านหลัง แต่แบบใช้ทางด้านหลัง จะช่วยให้เด็กเดินที่ได้
ถูกต้องมากกว่า ซึ่งทั้งสองประเภทนี้ไม่มีระบบช่วยในการ
เดิน แต่ด้วยราคาที่ สูงท าให้เครื่องช่วยเดินนั้นก็ยังคงขาด
แคลนและไม่เพียงพอ 
     ดังนั้นงานวิจัยชิ้นนี้จึงสร้างอุปกรณ์เสริมเพื่อท าให้
เครื่องช่วยเดินที่มีอยู่ในปัจจุบันนี้มีคุณภาพมากขึ้นและ
สามารถน าไปใช้กับเด็กพิการทางสมองได้หลายระดับ ซึ่ง
สามารถประยุกต์ใช้กับ เครื่องช่วยเดินแบบมีล้อที่ใช้
ส าหรับด้านหลังที่มีอยู่ในปัจจุบัน ได้ ทั้งจะต้องมีต้นทุนต่ า
เพื่อกระจาย โอกาสในการเข้าถึงและเพิ่มโอกาสในการ
น าไปใช้จริงได้อีกด้วย การสร้างชุดอุปกรณ์นี้จึงเป็น
หนทางหนึ่ งที่ช่วยลดภาระของผู้ปกครองหรือผู้ดูแล 
ยกระดับคุณภาพชีวิตให้กับครอบครัวของเด็ก และตัวเด็ก
พิการทางสมองเองให้สามารถกลับมาใช้ชีวิตได้อย่างมี
คุณค่ามากที่สุด 

  
2.หลักการและเหตุผล 

2.1 การฝึกเดินโดยการท ากายภาพบ าบัด 
      มีอุปกรณ์เครื่องช่ วยหลายชนิดที่ใช้ส าหรับผู้ที่มี
ปัญหาทางการทรงตัวและการเคลื่อนที่ ซึ่งถูกดัดแปลงให้
มีลักษณะแตกต่างกันออกไปตามจุดประสงค์ของการใช้

งาน ซึ่งอุปกรณ์เครื่องช่วยในย้ายตัวสามารถแบ่งออกเป็น 
3 ชนิด คือ ไม้ค้ ายัน (crutches) ไม้เท้า (cane) และ
เครื่องช่วยเดิน (walker) ซึ่งเครื่องช่วยเดินแบบมาตรฐาน 
(standard walker) นั้นจัดเป็นเครื่องช่วยเดินที่ได้รับ
ความนิยมเนื่องจากการที่มีฐานรองรับกว้าง จึงมีความ
มั่นคงทั้งในด้านหน้าและด้านหลังนอกจากนี้ยังช่วยผ่อน
แรงที่มากระท าต่อขาทั้ง 2 ข้าง โดยลดการรับน้ าหนักของ
ขาและข้อสะโพกในขณะเดินได้  โครงสร้างของเครื่องช่วย
เดินส่วนใหญ่ท ามาจากอลูมิเนียม และมีความสูงที่
แตกต่างกันออกไป โดยระดับที่เหมาะสมคือ ที่ระดับ
ความสูงเดียวกับ greater trochanter  โดยให้ข้อศอกท า
มุมประมาณ 20-30 องศา  และเพื่อให้ตรงกับความ
ต้องการจึงมีการประยุกต์ใส่ล้อ เพื่อช่วยให้ผู้ปุ วยที่ไม่
สามารถยกเครื่องช่วยเดินให้เดินได้ง่ายขึ้น  
2.2 เครื่องช่วยฝึกเดิน (walker) 
      เครื่องช่วยฝึกเดิน เป็นอุปกรณ์ที่มีความจ าเป็นอย่าง
มากในการท ากายภาพบ าบัดโดยการฝึกเดินในเด็กพิการ
ทางสมองนั้น โดยเฉพาะในช่วงแรกของการฝึก โดย
เครื่องช่วยฝึกเดินจะช่วย ให้เด็กนั้นมีการทรงตัวที่ดีขึ้น  มี
ความมั่นคงมากขึ้น  ช่วยรองรับน้ าหนัก และยัง ช่วยใน
เรื่องของความปลอดภัยในการฝึก ปัจจุบันมีเครื่องช่วยฝึก
เดินส าหรับเด็กพิการทางสมองอยู่หลายประเภท หากแบ่ง
ตามรูปแบบการท างาน ของตัวเครื่องจะสามารถแบ่งได้
เป็น 2 ประเภท คือ เครื่องช่วยฝึกเดินที่จะช่วยออกแรง
เดินทั้งหมด (active orthosis) ซึ่งท าให้กล้ามเนื้อที่ใช้ใน
การ เดินนั้นไม่ได้ออกแรงจริง และอีกประเภทคือ  
เครื่องช่วยเดินแบบที่ เด็กต้องเป็นผู้ออกแรงเดินเอง 
(passive orthosis) โดยสามารถพบได้ทั่วไปตามสถานที่
ฝึก แต่ข้อจ ากัดของเครื่องช่วยฝึกเดินแบบดังกล่าว คือ ไม่
สามารถน าไปฝึกเดินในเด็กที่อ่อนแรงหรือ มีแรงที่ใช้ใน
การก้าวขาไม่เพียงพอ ได้ ส าหรั บสถานกาย ภาพบ าบัด
ทั่วไปนั้นมักพบว่าจะมีเครื่องช่วยเดินอยู่เพียงสองประเภท
คือ เครื่องช่วยฝึกเดินแบบที่ใช้ทางด้าน หน้าและแบบที่ใช้
ทางด้านหลัง 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 1 แสดงรูปของเครื่องช่วยเดินแบบที่ใช้ทางด้านหน้า
และแบบที่ใช้ทางด้านหลัง 
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ชุดประคอง

ศีรษะ 
ชุดประคอง

ล าตัว 

ชุดจัดต าแหน่ง

ขา 

ชุดอุปกรณช่์วย

ยกขา 

      ซึ่งจากการศึกษาข้อมูลเพิ่มเติมพบว่า เครื่องช่วยเดิน
แบบส าหรับใช้ทางด้านหลังจะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพใน
การฝึกเดินของเด็กได้ดีกว่าแบบที่ใช้ทางด้านหน้า 
เนื่องจากแบบที่ใช้ทางด้านหน้านั้นเด็ก พิการทางสมอง
จะต้องก้มตัวไปทางด้านหน้าในการเดิน มุมการยกขา
ขณะเดินจึงน้อยกว่าแบบที่ใช้ทางด้านหลังที่จะช่วยให้
หลังยืดตรง สามารถยกและก้าวขาได้ดีกว่า เครื่องช่วย
เดินแบบส าหรับใช้ทางด้านหลังจึงเป็นที่นิยมในสถานฝึก
กายภาพบ าบัดมากกว่า แต่เครื่องช่วยเดินดังกล่าวก็ยัง มี
ข้อจ ากัด คือ 

2.2.1. เด็กที่ใช้ต้องควบคุมล าตัวได้ มีสมดุลการ
ทรงตัวอยู่ในระดับดี  

2.2.2. ไม่สามารถใช้ในเด็กที่ไม่มีแรงในการก้าวขา
เองได้  

2.2.3. ขาดส่วนที่ช่วยในการประคอง หรือจัด
ต าแหน่งต่างๆของร่างกาย 

2.2.4. ในกรณีที่เด็กยังไม่แข็งแรงพอ อาจจะต้อง
ใช้นักกายภาพบ าบัด 2 คนในการดูแล   
 

3.เงื่อนไขและขอบเขต 
      อุปกรณ์ช่วยเดินนี้ ถูกออ กแบบมา เพื่อประยุกต์ใช้
งานกับ เครื่องช่วยเดินส าหรับเด็กสมองพิการ แบบที่ใช้
ทางด้านหลัง และสามารถถอดออกเมื่อไม่ต้องการใช้งาน
ได้ เพื่อช่วยให้เด็กสามารถก้าวขาในการเดินได้ โดยเน้นไป
ที่การให้ตัวเด็กได้ออกแรงเดินเองให้ได้มากที่สุด อุปกรณ์
ดังกล่าวยังมีส่วนที่จะช่วยในการประคองและจัดต าแหน่ง
ของล าตัว เพื่อให้เด็กเกิดการเรียนรู้ หลักการเดินที่ถูกต้อง
และมีความปลอดภัย โดยมีลักษณะดังนี้ 
3.1 สามารถถอดประกอบเข้ากับเครื่องช่วยเดินแบบที่ใช้
ส าหรับทางด้านหลัง (posterior walker)ได้ไม่ยุ่งยาก  
3.2 สามารถใช้ได้กับเด็กพิการทางสมองประเภท Spastic 
Diplegia, Quadriplegia และมีความสูงอยู่ระหวา่ง 90-
120 เซนติเมตร  
3.3 สามารถปรับระดับความสูงต่ าในสว่นต่างๆได้อย่าง
น้อย 10 เซนติเมตร 
3.4 ควบคุมการท างานโดยรีโมทควบคุมได้จากระยะทาง
อย่างน้อย 5 เมตร และต้องสามารถควบคุมจากปุุมที่ตัว
อุปกรณ์เองได ้ 
3.5 ไม่จ ากัดหรือไปรบกวนการก้าวของตัวเด็ก ในกรณีที่
เด็กออกแรงก้าวเดินเอง  

3.6 ใช้เวลาในการจัดผู้ปุวยไม่นานและไม่ซับซ้อน 
3.7 ง่ายต่อการใช้งานและการเก็บรักษา สะดวกในการ
เคลื่อนย้าย 

 
4. การออกแบบกลไกลและหลักการท างาน 

สิ่งประดิษฐ์ แบ่งออกได้เป็น 2 ส่วนหลัก คือ ส่วน ที่ท า
หน้าที่ประคองและจัดต า แหน่งต่างๆของร่างกาย ซึ่งจะ
ประกอบด้วย ชุดจัด ต าแหน่งของขา ชุดประคองล าตัว
และศีรษะ  ส่วนที่สองคือส่วน ของชุดอุปกรณ์ช่วยในการ
ก้าวขา โดยใช้ก าลังจากมอเตอร์เป็นตัวหมุนแกนที่ไป
เชื่อมกับเข่าของเด็กท าให้เกิดการยกขาก้าวมาข้างหน้า 
ซึ่งควบคุมจากรีโมทคอนโทรที่อยู่ที่ผู้ป กครอง โดยในส่วน
ช่วยก้าวนี้จะประกอบเข้า กับทางด้านหน้าของเครื่องช่วย
เดิน แบบที่ใช้ทางด้านหลัง ที่มีอยู่ตามสถาน
กายภาพบ าบัดในปัจจุบัน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 2 แสดงรูปร่างโดยรวมของอุปกรณ์เมื่อท าการติดตั้ง
เข้ากับเครื่องช่วยเดินส าหรับที่ใช้ทางด้านหลังแล้ว  
 
2.1 ชุดช่วยประคองและจัดต าแหน่งต่างๆ  
       ในส่วนนี้จะมีส่วนช่วยในการพยุงและจัดล าตัวให้
ตรงในขณะเดิน ช่วยในการชันคอและเพิ่มความปลอดภัย
ในการฝึกเดิน ทั้งนี้ในแต่ละส่วนจะต้องสามารถปรับระดับ
ในส่วนต่างๆให้มีความเหมาะสมกับเด็กแต่ละคนได้ และ
ส าหรับส่วนที่ช่วยในการจัดท่าทางของขา จ ะมีลักษณะ
เป็นแกนที่แบน ประกบที่ ขาทั้ง 2 ข้าง สามารถงอและ
เหยียดตรงได้ไม่เกิน 180 องศา 

 

ชุดประคองศีรษะ 

ชุดประคองล าตัว 

ชุดจัดต าแหน่งขา 

ชุดอปุกรณช่์วยยกขา 
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รูปที่ 3 แสดงลักษณะการออกแบบส่วนที่ในการพยุงล าตัว  
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4 แสดงลักษณะการออกแบบแกนที่ใช้ในการจัด
แนวและต าแหน่งของขา 

 
2.2 ชุดอุปกรณ์ช่วยในการก้าวขา 
      ชุดอุปกรณ์นี้จะใช้ก าลังจากมอเตอร์เป็นตัวหมุนแกน
ที่มีจุดเชื่อมกับเข่าของเด็กท าให้เกิดการยกขาก้าวมา
ข้างหน้า โดยควบคุมจากรีโมทคอนโทรที่อยู่ที่ผู้ปกครอง 
ซึ่งรูปแบบการควบคุม นั้นจะสามารถเลือกให้เป็น
แบบต่อเนื่อง หรือครั้งเดียวก็ได้ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5 แสดงลักษณะการออกแบบระบบมอเตอร์ที่ใช ้           
ในการยกขา  

 
 

3. การทดสอบการท างาน 
     หลังจากสร้างอุปกรณ์ต้นแบบตัวแรกเสร็จแล้วได้มี
การน า มาทดสอบใช้กับเด็กปกติ ที่มีความสูง 115 

เซนติเมตร โดยท าการทดสอบเดินบนพื้นห้อง โดยเลือก
ระบบการช่วยก้าวเดินแบบทีละก้าว 
 

 
รูปที่ 6 แสดงการทดลองอุปกรณ์ตัวต้นแบบกับเด็กปกติ 
 
4. ผลการทดสอบ 
4.1 ความสูงของจุดหมุน  

การปรับระดับ ควร ความสูงควร จัดให้อยู่ในระดับ
เดียวกับหัวเข่าของเด็ก  ซึ่งจะช่วยให้ก้าวขาได้ ง่ายและ
ช่วยดึงได้ดีกว่า 
4.2 ระยะก้าว (step length)  

ความยาวของแต่ละก้าว จะขึ้นกับความยาวของแกน
หมุนที่ใช้หมุน หากปรับแกนหมุนให้ยาวขึ้นจะท าให้ความ
ยาวก้าวนั้นมากขึ้น  
4.3 การดึงของแกนหมุน 
     ช่วงที่เริ่มมีการดึงข้อเข่าจะเกิดเมื่อแกนั้นหมุนไป
ข้างหน้า ท ามุม ประมาณ  20 องศากับแนวดิ่ง และจะ
ท างานไปจนถึงมุม 90 องศา ซึ่งจะเป็นจังหวะที่ เด็กวาง
เท้ากับพื้นด้วยตนเอง 
 
5. สรุป 
     การออกแบบ และสร้าง อุปกรณ์ ต้นแบบในการ ช่วย
ก้าวเดินส าหรับเด็กพิการทางสมองนี้ เป็นการ ออกแบบ 
ปรับปรุงและพั ฒนาประสิทธิภาพของการฝึกเดินในการ
การรักษาทางกายภาพของเด็กพิการทางสมองให้ดีขึ้น 
และให้สามารถ ประยุกต์ใช้กับ เครื่องช่วยฝึกเดินที่มีอยู่  
โดยน าความรู้ทา งด้านพยาธิสภาพของ ตัวเด็กพิการทาง
สมองมา ประกอบกับ ความรู้และหลัก การออกแบบทาง
วิศวกรรม  เพื่อให้ มีความ ถูกต้อง  เหมาะสม กับลักษณะ
อาการของเด็กพิการทางสมองและมีความปลอดภัย 
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    อุปกรณ์ต้นแบบที่สร้างขึ้นมานี้สามารถช่วยออกแรงใน
การก้าวขาได้ แต่รูปแบบที่ใช้ในการก้าวจะมีเพียงการก้าว
แบบทีละก้าวต่อการกดหนึ่งครั้ง มีระดับความเร็วและแรง
ช่วยที่ใช้ในการดึงเพียงระดับเดียว ดังนั้นในอนาคตควรจะ
มีการเพิ่ มให้สามารถปรับระดับความเร็วหรือแรงที่ใช้ได้
เพื่อให้มีความเหมาะสมในเด็กแต่ละคน ส าหรับส่วนที่
ช่วยในการรองรับน้ าหนัก นั้น ในอนาคต ควร มีการ
ออกแบบให้มีความสวยงามและน่าใช้ ยิ่งขึ้น หรือประยุกต์
ให้อุปกรณ์ดังกล่าวมีรูปลักษณ์ภายนอกเหมือนของเล่น
เด็กก็ได้ ทั้ งนี้ในการทดสอบอุปกรณ์นั้นควรจะน าไป
ทดสอบกับเด็กพิการทางสมองจริง ซึ่งจะท าให้ได้ข้อมูล ที่
สามารถน ามาปรับปรุง แก้ไขและพัฒนา อุปกรณ์ ให้ตรง
กับปัญหาเด็กพิการทางสมองจริง   
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