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บทคัดย่อ  

ในการดูแลผู้ป่วยที่ไม่สามารถช่วยเหลือตัวเองได้ ควรมีการปรับให้ผู้ป่วยนั่งบ้างเพื่อให้ร่างกายมีการปรับความดัน 
และการเปล่ียนท่าผู้ป่วยมาเป็นท่านั่งส่วนใหญ่จะทําโดยการอุ้มลงมานั่งรถเข็น ซึ่งต้องใช้ผู้ช่วยถึง 2 คน จะเป็นการดีกว่า
หากจะใช้เพียงคนเดียว และมีความปลอดภัย โดยในงานวิจัยนี้นําความรู้ทางวิศวกรรมเครื่องกล มาประยุกต์กับหลักการ
ของเออร์กอนอนิกส์ เพื่อประยุกต์รถเข็นของผู้ป่วยสามารถปรับความสูงเพื่อมารับตัวผู้ป่วยจากเตียง และปรับท่านั่งให้
รองรับแนวของสะโพกหรือกระดูกสันหลัง เพื่อความปลอดภัยของผู้ป่วยมากที่สุด และยังเป็นการลดภาวะของโรคแทรก
ซ้อน เช่นแผลกดทับได้ โดยองศาที่ปรับนั้นจะมีตั้งแต่ 90, 110, 125, 165 และ 180 องศา เพื่อเป็นการลดแรงกดของ
กระดูกสันหลัง หรือเป็นท่าที่สบายที่สุดของผู้ป่วยได้ โดยน้ําหนักที่ทดสอบน้ันไม่เกิน 100 กิโลกรัม ทดสอบกับผู้ป่วยใน
โรงพยาบาล เพื่อดูความพึงพอใจของ ผู้ป่วยและผู้ดูแลผู้ป่วย ถึงรูปแบบการใช้งาน  
คําหลกั: รถเข็นผู้ป่วย, แผลกดทับ, สรีรวทิยา, ผู้ป่วย   
 
Abstract 
 By taking care of physically disordered patients, chairs should be adjusted for patients’ bodies 
to obtain pressure adjustment. In terms of changing patients to a sitting position, it will mostly be 
done by holding down the wheelchair which is required the help of two people for safety. In this 
research, the knowledge of mechanical engineering is applied with Ergonomics principle. The patients’ 
wheelchairs can be adjusted the height in order to get patients out of beds and adjust the sitting 
position to support hips or spines for safety. Moreover, this design also reduces complication namely 
pressure sore. The degree of adjustment will range from 90, 110, 125, 165 and 180 degrees in order to 
reduce pressure of spines to comfort patients’ position. The test weight is less than 100 kg. This 
research is tested with patients in the hospital for the purpose of patients and caregivers’ satisfaction 
towards this application.  
Keywords: wheelchair, pressure sore, patients.  
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1. บทนํา 
ในการ ดูแล ผู้ป่ วยที่ ไม่ สามารถดูแลตั ว เอง น้ัน 

จําเป็นต้องดูแลเรื่องความสะอาด และต้องระวังเรื่องแผล
กดทับ โดยส่วนใหญ่จะดูแลผู้ป่วยที่ช่วยเหลือตัวเองไม่ได้
เพียงแค่การพลิกตัว และเช็ดตัวเท่านั้น ซึ่งจะเป็นการ
ดีกว่าหากจะเปล่ียนอิริยาบถของผู้ป่วย เช่นการปรับมา
เป็นท่าน่ัง หรือท่ายืน เพื่อเป็นการลดความร้อนสะสมที่
ผิวหนัง โดยงานวิจัยนี้จะออกแบบรถเข็นผู้ป่วยที่สามารถ
นําผู้ป่วยที่นอนเตียงมานั่งได้ โดยมีผู้ช่วยเหลือผู้ป่วยอย่าง
น้อย 1 คน ได้ โดยการปรับรถเข็นผู้ป่วยเป็นท่านอนเสมอ
เตียง จากนั้นดึงผ้ารองผู้ป่วยเพื่อย้ายผู้ป่วยมาสู่รถเข็น 
จากน้ันจึงปรับเป็นท่าน่ังตามสมควร โดยในการปรับท่านั่ง
นั่นจะมีระดับองศาการปรับตามหลักการของเออร์กอนอ
นิกส์เพื่อให้เข้ากับสรีระของผู้ป่วย คือที่องศาของเตียงที่
เข้ากับมุมงอของกระดูกสันหลัง หรือจะเป็นการปรับองศา
เพื่อลดแรงกดจากนํ้าหนักของกระดูกสันหลังได้ โดยองศา
การปรับน้ันจะสามารถปรับระดับได้คือ 90, 110, 125, 
165, 180 องศา และทําการทดลองกับผู้ป่วยใน
โรงพยาบาล ซึ่งน้ําหนักผู้ป่วยสูงสุดที่จํากัดคือ 100 
กิโลกรัม 

  
2. ทฤษฎีที่เกีย่วข้อง 

2.1 กระดูกสันหลังเป็นแบบลมับาร์ลอร์โดซิส 
กระดูกสันหลังแบบลัมบาร์ลอร์โดซิส เป็นแนว

กระดูกสะโพกท่ีทํามุมกับกระดูกข้อต่อส่วนขางอทํามุม 
125 องศา ซึ่งมุมที่คล้ายกับมุมงอของสะโพก โดยทาง
การแพทย์ถือว่าเป็นท่านอนที่ผ่อนคลายที่สุด 
 
2.2. กระดูกสันหลังเป็นแบบลัมบาร์ไคโฟซิส 

จากงานวิจับการใช้แรงกล้ามเน้ือหลัง วัดโดยวิธีอิเล็ก
โตรไมโอกราฟี (electromyography) หรือ EMG นั้นมี
ค่าใกล้เคียงกัน ทั้งในท่าน่ังและท่ายืน แต่อย่างไรก็ตามถ้า
พนักพิงหลังถูกออกแบบให้มีมุมเอนถึง 110 องศาแล้ว 
กล้ามเนื้อหลังจะผ่อนคลาย การทํางานหดตัวลงไปได้มาก
ที่สุด 

2.3 สมการหาระยะความสูง 
 กลไกการยกแบบไขว้ (X–Lift) ระยะของความสูง

จะขึ้นอยูก่ับความยาวของก้านยกและจํานวนชั้นของกลไก 
 

 
 

รูปที่ 1 ส่วนประกอบของกลไกการยกแบบไขว ้(X-Lift) 
 

ซึ่งสามารถหาความสูงของกลไกได้จากสมการ (1) 
y = nL sin θ   (1)  

 Fc = F  = F     (2)   

 Fc = Fa
L 1    (3) 

 
โดยที่ y คือ ความสูงของกลไกการยก (mm) 
 n คือ จํานวนชั้นของกลไกการยก 
 L คือ ความยาวของก้านยก (mm) 

 θ คือ มุมของกลไกการยก (rad) 
 Fa คือ น้ําหนักที่ต้องการยก (N) 
 Fc คือ แรงที่ใช้ในการยก (N) 

 
2.4 ความเค้นดัดในคาน 

ชิ้นส่วนของเตียงบางตําแหน่งจะรับแรงในแนวดิ่ง
ลักษณะเช่นเดียวกับคานทั่วไป ฉะนั้นจึงใช้ความเค้นดัด 
เป็นข้อจํากัดในการออกแบบความเค้นดัดสูงสุดจะเกิดที่
ผิวนอกสุดของคาน ณ ตําแหน่งที่โมเมนต์ (bending 
moment) ดัดมีค่าสูงสุด ซึ่งคํานวณได้จากสมการความ
เค้นดัดดังสมการที่ (4) 
 

σb =  
M
I

   (4) 
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โดยที่ M คือโมเมนต์ดัด (N.mm) 
 c คือ ระยะจากแกนสะเทิน (mm) 
 I คือ โมเมนต์ความเฉ่ือย (mm4) 
 

3. การออกแบบ 
3.1 การออกแบบกลไกการขยับเพื่อปรับองศา 

กลไกการขยับจะใช้กลไก Ratchet Mechanism 
ซึ้งเป็นกลที่สามารถป้องกันการหมุนกลับได้ และสามารถ
ปรับล็อกตามองศาที่ต้องการได้ 

 

 
 

รูปที่ 2 ส่วนประกอบของกลไก Ratchet Mechanism 
 

กลไกการขยับ แบบปรับได้ 5 องศา ได้แก่ 90 110 
125 165 180 ตามลําดับเพื่อรองรับทฤษฎีทางเออร์กอ
นอมิกส์ ที่ว่าด้วยเรื่องของสรีระตามแนวกระดูกสันหลัง
เพื่อลดแรงสแตติกของกล้ามเนื้อหลังใหน้้อยที่สุด ซึ่งองศา
ต่างๆมีความสําคัญดังต่อไปนี้ 

3.1.1 ที่ 90 องศา เป็นมุมที่แรงสแตติกกระทําต่อ
หมอนรองกระดูกสันหลังมากที่สุด แต่ในบางครั้งต้องปรับ
เป็นท่านั่งที่ 90 องศาเพื่อลดการเกิดเสมหะในลําคอ 

3.1.2 ที่ 110 องศา การปรับให้มุมเอนในช่วง 110 
องศาทําให้กล้ามเนื้อหลังผ่อนคลายเน่ืองจากเป็นมุมที่
แรงสแตติกกระทําน้อยที่สุด 

3.1.3 ที่ 125 องศา เป็นมุมคล้ายมุมงอของสะโพก 

3.1.4 ที่ 165 องศา เป็นมุมที่สูงจากแนวราบ 15 
องศา 

3.1.5 ที่ 180 องศา เป็นแนวราบ 
 

3.2 กลไกการยกแบบไขว้ (X-Lift) 
ในการปรับความสูงจะใช้มอเตอร์เป็นตวัต้นกําลัง

เพื่อส่งถ่ายแรงผ่านชิ้นส่วนของกลไก เพื่อให้ระบบกลไก
สามารถปรับระดับความสูง – ต่ําได้  

 

 

รูปที่ 3 กลไกการปรับความสูง 

 

รูปที่ 4 การนํากลไกการปรับความสูง (X-Lift) ไปใช้งาน 
 

ระยะการปรับความสูงของเตียงและเก้าอี้จะอยู่
ในช่วง 50 – 80 ซม.โดยระยะดังกล่าวเป็นระยะความสูง
ของเก้าอี้และเตียงทีใช้โดยทั่วไป โดยกลไกนี้จะติดตั้งทั้ง 
2 ข้างๆ ละ 2 ตัว เพื่อเป็นการกระจายแรง และป้องกัน
การพลิกคว่ําของเตียง 
 
3.3 กลไกปรับเตียงเป็นเก้าอี ้และเก้าอี้เป็นเตียง 

กลไกการปรับจากเตียงเป็นเก้าอี้ จากเก้าอี้เป็นเตียง
จะใช้กลไกส่ีชิ้นส่วนเครื่องจักร (Four-bar linkage) โดย
มีส่วนรองน่ังอยู่คงที่ และส่วนหลังจะเป็นส่วนที่มีการออก
แรงเพื่อปรับจากเตียงเป็นเก้าอี้ และปรับกลับมาเป็นเตียง 
เพื่อให้เป็นการง่ายเม่ือปรับที่หลังแล้ว ส่วนขาจะปรับตาม
ให้สอดคล้องกับส่วนหลัง จะต้องอาศัยความสัมพันธ์ของ
ระบบกลไกส่ีชิ้นส่วนเครื่องจักร โดยมีก้านลิงค์ 2 ก้านเป็น
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ตัวขับเคลื่อนในการปรับจากเตียงเป็นเก้าอี้ โดยก้านลิงค์
จากส่วนหลังจะติดตั้งในองศาที่คงที่และก้านลิงค์ส่วนที่
ติดกับส่วนรองขาจะเป็นตัวขับให้ระบบรองขาเป็นไปตาม
เงื่อนไขในรูปแบบของเตียง และเก้าอี้ 

 

 
 

รูปที่ 5 ขนาดของก้านลิงค์ 
 

จากรูปที่ 5 จะได้เตียงที่มีความยาวจากส่วนหัว ถึง
ส่วนเท้า 180 เซนติเมตร และเม่ือปรับเป็นเก้าอี้แล้วจะมี
ส่วนหลังสูงจากที่นั่ง 75.6 เซนติเมตร และส่วนลงมาจาก
ที่นั่ง 543.46 เซนติเมตร โดยกลไกของระบบจะอยู่ใน
ตําแหน่งตรงกลางด้านหลังของโครงสร้าง ซึ่งกรณีปรับ
นอนจะมีจุดต่อระหว่างลิงค์ทั้ง 2 อยู่ต่ํากว่าเตียงโดยทํา
มุมอยู่ เพื่อป้องกันการขัดกันของก้านลิงค์ระหว่างการ
ปรับโครงสร้างจากเตียงเป็นเก้าอี้ 
 

4. ผลการทดลอง 
ในการออกแบบและสร้างเตียงช่วยนั่งซึ่งจากการ

ทดลอง และทดสอบโดยเก็บข้อมูลที่ ได้จากงานจริง 
เปรียบเทียบกับชิ้นงานที่ได้ออกแบบตามทฤษฎีแล้วนําค่า
มาหาเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาด ซึ่งจากการทดลอง
สามารถแบ่งได้ออกเป็น 2 การทดลองคือ การปรับมุม
องศา และการปรับความสูง ได้ผลดังนี้ 
4.1 การปรับมุมองศา  
 การปรับมุมองศาน้ันจะปรับได้ทั้งหมด 5 ระดับ 
ได้แก่ 90, 110, 125, 165 และ 180 องศา ดังรูปที่ 6 

  
(ก)    (ข) 

  
(ค)    (ง) 

  
(จ)    (ฉ) 

 
 รูปที่ 6 แสดงการปรับมุมองศาที่ตําแหน่ง 

(ก) ภาพเตียงชว่ยนัง่ 
(ข) ภาพองศาที่ 90๐ 
(ค) ภาพองศาที่ 110๐ 
(ง) ภาพองศาที่ 125๐ 
(จ) ภาพองศาที่ 165๐ 
(ฉ) ภาพองศาที่ 180๐ 

 
4.2 การทดลองการปรับระดับองศา 
 4.2.1 ที่ 90 องศา วัดค่าจริงได้ที่ 90 องศา ซึ่งไม่
คลาดเคล่ือน 
 4.2.2 ที่ 110 องศา วัดค่าจริงได้ที่ 103 องศา ซึ่งเป็น
ค่าที่อยู่ในระยะตามหลักเออร์กอนอมิกส์ในช่วง 100 – 
110 องศา ดังนั้นที่องศานี้จึงไม่คลาดเคล่ือน 
 4.2.3 ที่ 125 องศา วัดค่าจริงได้ที่ 142 องศา ซึ่งมี
ความคลาดเคล่ือนอยู่ที่ 13.6 % ซึ่งเป็นค่าที่อยู่ในระดับ
ปานกลาง 
 4.2.4 ที่ 165 องศา วัดค่าจริงได้ที่ 157 องศา ซึ่งมี
ความคลาดเคล่ือนอยู่ที่ 4.84 % ซึ่งเป็นค่าที่เล็กน้อย 
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การ ray out องศา ที่มีคลาดเคล่ือนจึงทําให้ชิ้นงานที่ได้
ส่งไปให้ทางร้านตัดออกมาเกิดความคลาดเคล่ือนของ
องศาน้ันๆ 

5.3 ในส่วนของมอเตอร์ได้เกิดความผิดพลาดในส่วน
ของเฟืองหนอนซ่ึงเกิดมีปัญหาตรงเพลาของมอเตอร์ซึ่ง
เวลารับแรงแล้วเกิดการรูดเนื่องจากเพลาของมอเตอร์นั้น
เป็นเพลากลมไม่ได้มีการทําสลักหรือจุดจับยึดที่แน่นพอ
สําหรับการติดตั้งเฟืองตัวหนอนจึงทําให้เกิดการรูด ณ จุด
นั้น 

5.4 ในส่วนของการยกน้ันมีปัญหาตรงที่ x- lift นั้นมี
ปัญหาตรงโครงสร้างที่เกิดการบิดและการสไลด์ที่ค่อนค้าง
ฝืด ซึ่งเวลาที่ทําการปรับระดับนั้นได้เกิดการเคล่ือนที่ไม่
พร้อมกันจึงทําให้เวลาปรับระดับขึ้นและลงเกิดการ
กระตุกและไม่ค่อยนุมนวนสักเท่าไหร่ 

 
6 ข้อเสนอแนะ 

6.1 ในการปรับความสูงและต่ําของเก้าอี้นั้นถ้าจะให้
ได้ตามระยะที่กําหนดและมีความแข็งแรงคิดเห็นว่าต้อง
ทําการเปล่ียนจากระบบ x - lift เป็นระบบเดียวกับแม่
แรงรถยนต์ที่มี่ความแข็งแรงกว่า 

6.2 ในส่วนของตัวชิ้นงานนั้นถ้าหากผู้ป่วยเป็นคนตัว
ใหญ่เวลาขึ้นไปนอนที่ได้ สังเกตว่าเหมือนจะเกิดการไหล
ในระดับที่กึ่งนอนกึ่งนั่งได้มีความคิดเห็นว่าน่าจะมีการ
สร้างส่วนรองขาเพื่อให้ผู้ป่วยนั้นได้วางรองอีกทั้งยังเกิด
ความสบายและผ่อนคลายให้กับผู้ป่วยอีกด้วย 

6.3 เปล่ียนล้อที่มีความล่ืนเพือ่ง่ายตอ่การเขน็ 
6.4 จุดหมุนต่างๆ ควรใส่บูทหรือลูกปืนเพื่อไม่ให้

เกิดความฝืดและเสียดสีกันของชิ้นงาน 
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