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บทคดัย่อ  
ในปจัจุบนัการท ากายภาพบ าบดัไดเ้ขา้มามบีทบาทส าคญัในชวีติของทัง้คนและสตัว ์โรคไขขอ้อกัเสบไขขอ้

เสื่อมรวมไปถงึโรคอว้นไดเ้กดิขึน้ในประชากรมนุษยโ์ดยมากรวมถงึในสุนัขดว้ย การออกแบบเครื่องมอืช่วยในการ
ท ากายภาพบ าบดัของสุนัขจงึมคีวามจ าเป็นอย่างยิง่ในปจัจุบนั โดยเครื่องมอืนัน้จะตอ้งท าใหสุ้นัขสามารถออกแรง
และใชก้ลา้มเนื้อในการเคลื่อนไหวมากกว่าการท ากายภาพบ าบดัในสระว่ายน ้า ซึ่งจะท าใหสุ้นัขมพีฒันาการในการ
รบัการรกัษาที่ดีขึ้น บทความนี้น าเสนอการออกแบบและพฒันาเครื่องกายภาพบ าบดัสุนัขแบบลู่วิง่ใต้น ้ า เพื่อ
ตอบสนองความต้องการดงักล่าว โดยเริม่ต้นเกบ็ขอ้มูลสุนัขเพื่อท าการออกแบบและวเิคราะห์ความแขง็แรงดว้ย
ระเบยีบวธิคี านวณทางไฟไนตเ์อเลเมนต ์(Finite element)  จากนัน้จงึด าเนินการสรา้งเครื่องตน้แบบ จากผลการ
ออกแบบและสร้างเครื่องต้นแบบท าให้ได้เครื่องที่ท าจากสแตนเลสที่มีขนาด กว้าง 72 เซนติเมตร ยาว 130 
เซนตเิมตร สูง 105 เซนตเิมตร ประกอบดว้ยสายพานระบบวิง่ 2 ทศิทาง ขบัเคลื่อนสายพานดว้ยมอเตอร์ไฟฟ้า
ขนาด 1500 W ความเรว็ 1400 รอบต่อนาท ีควบคุมความเรว็สายพานโดยใชอ้นิเวอเตอร์ (Inverter) มรีะบบช่วย
พยุงตวัสุนัขขณะท ากายภาพบ าบดั จากผลการทดสอบพบว่า การท างานของทุกระบบท างานไดด้ ี ไม่มนี ้ารัว่ซมึ
ออกมาจากตวัเครื่อง มอเตอรม์กี าลงัมากพอทีจ่ะขบัสายพานใหม้คีวามเรว็ตัง้แต่ 0.5 – 2.5 กโิลเมตรต่อชัว่โมง ซึ่ง
เป็นช่วงความเรว็ที่ใชใ้นการท ากายภาพบ าบดั จากการค านวณทางเศรษฐศาสตร์พบว่าสามารถคนืทุนไดใ้น 2-3 
เดอืน 
ค ำหลกั: ออกแบบเครือ่งจกัร,สุนขั,ลูว่ ิง่ใตน้ ้า 
 
Abstract 
 Nowadays, physical therapy has significantly played an important role in human and animal life. 
Both human and animals especially dogs are now facing problems of Rheumatoid arthritis, Osteoarthritis 
and Obesity. However, in the past, no one pays attention to dogs compared to human. Therefore the 
design of tools for physical therapy of dogs becomes more important. It is found that the lack of tools for 
physical therapy of dogs in Thailand could result in a low quality of treatment. This paper presents a 
design and development of underwater treadmill to fulfill this need. Firstly, all general data for dog therapy 
are collected. By using these data, underwater treadmill was designed. Finite element program was used 
to analyze the strength of its main structure. The underwater treadmill developed in this research is made 
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of stainless steel with dimension of 0.72m x 1.3m x 1.05m. The treadmill is driven by using a 1500 W 
motor which can give rotational speed of 1400 rpm. From the test run, it was found that the underwater 
treadmill is in a good performance. From the economics point of view, it can pay back all the investment 
within 3 months. 
Keywords: Design, Dogs, Underwater treadmill   
 

1. บทน า 
ในปจัจุบนัสตัวท์ีป่ว่ยดว้ยโรคขอ้กระดกูและ

ข้อ เ สื่ อ ม ร วม ไปถึ ง สัต ว์ ที่ มีค ว ามต้ อ ง ก า รท า
กายภาพบ าบดัทัง้ก่อนและหลงัการผ่าตดั มปีรมิาณ
เพิม่มากขึน้อย่างต่อเนื่อง  แต่ระบบที่ใชใ้นการรกัษา
และฟ้ืนฟูสตัวท์ีป่ว่ยเหล่าน้ี  กลบัมจี านวนทีจ่ ากดัและ 
ไม่เพยีงพอต่อความต้องการ  เครื่องกายภาพบ าบดั
สุนัขแบบลู่วิ่งใต้น ้ าได้ถูกน ามาใช้ในการรักษาและ
ฟ้ืนฟูสุนัขต่อจากการว่ายน ้า ซึ่งเป็นระบบที่เน้นการ
รกัษาดว้ยการท ากายภาพบ าบดัดว้ยน ้า หรอืทีเ่รยีกวา่  
ธาราบ าบดั เครื่องกายภาพบ าบดัแบบลู่วิง่ใต้น ้านี้จะ
อาศยัแรงลอยตวัของน ้ามาช่วยลดน ้าหนักของสุนัขที่
กดลงบรเิวณขอ้ต่อต่าง ๆ  ท าใหสุ้นัขไม่รูส้กึเจบ็ปวด 
อกีทัง้ยงัจะช่วยท าใหสุ้นัขมคีวามแขง็แรงเพิม่มากขึน้ 
จากการศกึษาการเดนิบนบกและการเดนิในน ้าเมื่อใช้
พลงังานเท่ากนัจะพบว่า ความเรว็ของการเดนิบนบก
จะเท่ากบั 5.5-13.4 กโิลเมตรต่อนาท ีซึง่มากกวา่การ
เดนิในน ้าซึ่งมคีวามเรว็เท่ากบั 2.6-3.5 กโิลเมตรต่อ
นาท ี [Johnson et al.] โดยยงัมกีารศกึษารวมไปถงึ
ความอดทนของระบบไหลเวยีนเลอืด กลา้มเนื้อระบบ
ประสาทในการออกก าลงัในน ้าทีร่ะดบัทีต่่างกนั ซึง่การ
วิง่ในน ้าจะช่วยลดอาการลา้ได ้[Cristine et al.]  
William M. Denning.(2010) พบวา่การออกแรงในน ้า
จะตอ้งการการใชพ้ลงังานมากกว่าการออกแรงบนบก 
โดยที ่Flávia et al.(2011) ไดท้ าการศกึษาการออก
ก าลงักายบนบกและในน ้าของผู้ป่วยที่เป็นโรคไขขอ้
อักเสบพบว่าการเดินในน ้ าที่ความเร็วเหมาะสมจะ
สามารถลดอาการบาดเจบ็จากการเดนิได ้

ในปจัจุบนั เครื่องกายภาพบ าบดัสุนัขแบบลู่
วิง่ใตน้ ้านัน้ยงัตอ้งน าเขา้จากต่างประเทศซึ่งมรีาคาสูง
เป็นหลกัล้านบาท และยงัมปีญัหาในการใช้งานและ

การซ่อมบ ารุง ซึ่งถา้ตวัเครื่องกายภาพบ าบดัแบบลู่วิง่
ใตน้ ้าเกดิขดัขอ้ง กจ็ะท าใหเ้กดิผลกระทบต่อการรกัษา
สุนัข ที่ต้องการท าการรกัษาอย่างต่อเนื่อง ซึ่งท าให้
บางตวันัน้ อาจมอีนัตรายถงึชวีติ โดยจ านวนเครื่องท า
กายภาพบ าบดัทีม่ใีนประเทศ ไมส่ามารถรองรบัสตัวท์ี่
เจบ็ป่วยและตอ้งการการบ าบดั  ทีม่อียู่อย่างมหาศาล
ในปจัจุบนัได ้ 

ดงันัน้งานวจิยันี้จงึมุ่งเน้นไปที่การออกแบบ
และพฒันาเครื่องกายภาพบ าบดัแบบลู่วิง่ใตน้ ้า เพือ่ใช้
รกัษาสุนัขที่ได้รบัการผ่าตดัและต้องเขา้รบัการฟ้ืนฟู 
และเพื่อรองรบัความต้องการใช้งานที่เพิม่มากขึ้นใน
ปจัจุบนั 

 
2. กระบวนการทดลอง 

จากการศกึษารวบรวมขอ้มูลพบว่าจากสุนัขที่มา
ใชบ้รกิารท ากายภาพบ าบดั และจากการศกึษาระบบ
การท างานทีส่ตัวแพทยต์อ้งการ พบวา่ ตอ้งออกแบบ
ระบบการท างานของเครื่อง แบ่งเป็น 2 ระบบทีส่ าคญั
คือ ระบบขับเคลื่อนสายพาน และระบบน ้ าซึ่งเป็น
ฟงักช์ัน่ (function) มาตรฐานทีต่่างประเทศ ไดท้ าการ
ผลิตจ าหน่ายทัว่ไป  โดยกระบวนการท างานจะ
แบง่เป็น 3 ขัน้ตอน ดงันี้ 
2.1 การเก็บข้อมูลเบื้องต้นเพ่ือหาขนาดของ
ตวัเครื่องท่ีต้องการ 

ในขัน้ตอนนี้จะเป็นการเกบ็ขอ้มูลขนาดสุนัขทีเ่ขา้
มาใชบ้รกิารท ากายภาพบ าบดั โดยกลุ่มเป้าหมายจะ
อยู่ทีสุ่นัขขนาดกลางและขนาดเลก็ ซึ่งมาใชบ้รกิารท า
กายภาพบ าบดัมากทีสุ่ด จากการศกึษาจะพบว่า สุนัข
ขนาดกลางที่มาใช้บริการส่วนใหญ่จะมีความสูง
ประมาณ 53.5-60 cm และใหญ่ทีสุ่ดคอืพนัธุ์ไซบเีรยีน 
ฮัสกี้   (Siberian Husky) ซึ่งสัดส่วนความยาวของ
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ล าตวัต่อสว่นสงูจะอยูท่ี ่12:11 น ้าหนักเพศผู ้ 20.5-28 
กโิลกรมั เพศเมยี15.5-23 กโิลกรมั แสดงดงัรูปที ่1
จากการส า รวจความต้องการของผู้ม า ใช้ง าน         
และสัตวแพทย์ผู้ให้บริการ  พบว่า ขนาดเครื่องที่
เหมาะสมที่จะใช้งานจะต้องมีขนาดเป็น 2 เท่าของ
ขนาดตวัสุนขั ซึง่จะไดข้นาดทีเ่หมาะสมคอื ตวัเครื่องมี
ขนาดความกวา้ง 72 เซนตเิมตร ยาว 130 เซนตเิมตร 
และสงู 105 เซนตเิมตร แสดงดงัรปูที ่2 

 

 
รปูที ่1 แสดงการวดัขนาดตวัสนุขั 

 

 
 

รปูที ่2  ตวัอยา่งเครือ่งทีท่ าการออกแบบ 
  

2.2 การออกแบบและค านวณความแขง็แรง
โครงสร้าง 

จากข้อมูลที่ได้สามารถน าไปค านวณหา ขนาด
ของมอเตอร์ที่จะใช้ขบัเคลื่อนสายพาน ความเร็วใน
การหมุนของสายพาน และขนาดความยาวของช่วง
ระยะท าความสะอาด เพื่อน าขอ้มูลทัง้หมดมาท าการ

ออกแบบเครื่องต้นแบบ และวเิคราะห์ความแขง็แรง
ของโครงสร้างด้วยวธิีค านวณทางไฟไนต์เอเลเมนต์ 
(finite element)   

 
2.3 การทดสอบการใช้งานจริง หลงัด าเนินการ
สร้ า ง เครื่ อ ง ท่ี ไ ด้ออกแบบ  และตรวจสอบ
ประสิทธิภาพการท างาน 

ท าการทดสอบเครื่องทีท่ าการออกแบบและสรา้ง
ขึ้น โดยท าการจ าลองสภาวะการท างานจริง ซึ่งเริ่ม
จาก การน าสุนัขเข้าไปในเครื่องกายภาพบ าบัด 
หลงัจากนัน้ท าการเตมิน ้าเขา้ไปในเครื่อง โดยระดบัน ้า
จะก าหนดโดยสตัวแพทย์ แล้วเริม่ท ากายภาพบ าบดั  
ซึง่จะใชร้ะยะเวลา 30 นาทโีดยประมาณ  หลงัจากนัน้
กท็ าการปลอ่ยน ้าออกจากตวัเครือ่ง 

ขัน้ตอนการตรวจสอบประสทิธภิาพการท างานจะ
ใชว้ธิกีารสงัเกตการท างานของมอเตอร ์และสายพานลู่
วิง่ ว่ามอีาการผดิปกติ เช่น กระตุก หรอืมอเตอร์ขบั
สายพานได้ตามความเรว็ที่ก าหนดหรอืไม่  หลงัจาก
นัน้จะท าการบนัทกึภาพลกัษณะการเดนิของสุนัข ให้
สตัวแพทยท์ าการประเมนิ 

 
3. ผลการทดลอง 

3.1 ผลการเกบ็ข้อมูลเบื้องต้นเพ่ือหาขนาดของ
เครื่องท่ีต้องการ 

จากการเกบ็ขอ้มูลจากสุนัขที่เขา้มาใชบ้รกิารท า
กายภาพบ าบดั จะพบว่า สุนัขที่เขา้มาใช้บรกิารส่วน
ใหญ่จะเป็นสุนัขขนาดกลาง และขนาดเลก็  จงึท าการ
วเิคราะหข์อ้มลูจากสุนัขขนาดกลางทีใ่หญ่ทีสุ่ดทีม่าใช้
บรกิาร ได้แก่ไทยบางแก้ว บเีกลิ ดลัเมเชยีน ชวิาวา 
ไซบเีรยีนฮสักีแ้ละบาเซนจ ิแสดงขอ้มลูตามตารางที ่1 
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ตารางท่ี 1 ผลการเกบ็ขอ้มลูสุนขัเบือ้งตน้ 

สายพนัธุ ์ สว่นสงู 
(เซนตเิมตร) 

ความยาว
ล าตวั 

(เซนตเิมตร) 

น ้าหนกั 
(กโิลกรมั) 

เชา เชา 45-63 42-58 24-27 
ดลัเมเชีย่น 56-61 51-55 15-32 

ชวิาวา 16-20 14-18 2.5-2.7 

ไทยบางแกว้ 43-48 39-44 15.9-
20.4 

บาเซนจ ิ 40-43 36-39 9-12 

ไซบเีรยีน ฮสักี้ 52-60 47-55 15.5-28 

 
 จากขอ้มลูในตารางที ่1 จะพบวา่สุนัขขนาดกลาง
จะมขีนาดโดยประมาณที ่สงู 60 เซนตเิมตร และล าตวั
ยาว 58 เซนติเมตร ซึ่งข้อมูลที่ได้ จะใช้ในการ
ออกแบบขนาดของตวัโครงเครื่อง ซึ่งจะมขีนาดความ
กวา้ง 72 เซนตเิมตร ยาว 130 เซนตเิมตรและสงู 105 
เซนตเิมตรแสดงดงัรปูที ่3 
 

 
 

รูปท่ี 3  โครงสร้างหลกัของตวัเคร่ือง 
 
3.2 ผลการออกแบบและค านวณความแขง็แรง
โครงสร้าง 

จากขอ้มลูเบือ้งตน้ สามารถน ามาออกแบบเครื่อง
กายภาพบ าบดัสุนัขแบบลู่วิง่ใตน้ ้า โดยมสีว่นประกอบ
ที่ส าคญั 2 ส่วนและใช้การค านวณไฟไนต์เอเลเมนต์ 
(finite element) เพื่อวเิคราะห์ความแขง็แรงทาง

โครงสรา้งของวสัดุ โดยมเีงือ่นไขในการค านวณ แสดง
ตามตารางที ่2 

 
ตารางที ่2  เง่ือนไขในการค านวณ 
โปรแกรมท่ีใช ้ Abaqus/CAE 6.10-1 
วสัดุประเภท สแตนเลส 304 
มอดูลสัของยงั 1.93 GPA 
อตัราส่วนปัวซอง 0.29 
ความแขง็แรงท่ีจุดคราก(YS) 215 MPa 

 
3.2.1 ระบบขบัเคล่ือนสายพาน  

ใชม้อเตอรไ์ฟฟ้าขนาด 1.5 กโิลวตัต์ 2 แรงมา้ 
ความเร็ว 1400 รอบต่อนาที ควบคุมความเร็วโดย  
อนิเวอเตอร์ (Inverter) โดยจะท าการขบัชุดสายพาน 
(แสดงดังรูปที่  4 )   ที่มีความยาวสายพาน 241 
เซนตเิมตร หน้ากวา้ง 53 เซนตเิมตร 
 

 
รปูที ่4  ชุดสายพานลูว่ ิง่ 

 
 ท าการวเิคราะห์ความแขง็แรงของชุดสายพานลู่
วิง่พบว่า แรงที่กระท าเกดิจากน ้าหนักของสุนัข ซึ่งมี
ค่า 50 กโิลกรมั กระท าผวิบรเิวณบนของคานรบั
น ้าหนัก โดยต าแหน่งบรเิวณที่เชื่อมคานก าหนดเป็น 
"Fixed" รูปแบบการวเิคราะห์ความแขง็แรงจะ
ก าหนดใหเ้ป็นแบบ Static, General  แสดงดงัรปูที ่ 5 
โดยผลการวเิคราะห์ความแขง็แรงดว้ยวธิคี านวณไฟ
ไนตเ์อเลเมนต ์(finite element) แสดงดงัรปูที ่6 
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รปูที ่5  แสดงการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของชุดลูว่ ิง่ 
 

 

 
รปูที ่6 ผลการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของชุดลูว่ ิง่ 

 
 จากผลการวเิคราะหพ์บว่าบรเิวณกลางคาน และ
จุดเชื่อมของคานต้องรบัแรงกระท ามากที่สุด โดยผล
การค านวณ แสดงตามตารางที ่3  
 
ตารางที่ 3 แสดงผลการค านวณไฟไนต์เอเลเมนต์ 
(finite element) ของ ชุดลูว่ ิง่ 

Minimum Stress(Pa) 1.423 x 10-5 Pa 
Maximum Stress(Pa) 5.952 x 107 Pa 

Safety factor 4 
 
เมื่อคานรบัน ้าหนัก รบัแรงที่มขีนาดสูงที่สุดจะท าให้
คานเกดิการโก่งตวัดงัรูปที ่7  ซึ่งจุดทีเ่กดิการผดิรูป
มากที่สุดจะอยู่บริเวณกลางคาน ซึ่งมีค่าประมาณ 
0.2342 มลิลเิมตร 

 
 

รปูที ่7 แสดงการวเิคราะหก์ารผดิรปูของคาน 
 
3.2.2 โครงสร้างหลกั 

ท าการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของโครงสรา้งหลกั 
พบว่า แรงที่กระท าในชิ้นส่วนนี้  เกดิจากน ้าหนักของ
น ้าปรมิาตร 600 ลติร แรงจากน ้าหนักของชุดลู่วิง่ 45 
กโิลกรมั และแรงจากน ้าหนักตวัของสุนัข 50 กโิลกรมั  
โดยก าหนดให้บริเวณพื้นเครื่องเป็นจุดที่รบัน ้ าหนัก 
ต าแหน่งบริเวณที่เชื่อมคานก าหนดเป็น "Fixed" 
รูปแบบการวเิคราะห์ความแขง็แรงจะก าหนดให้เป็น
แบบ Static, General โดยผลการวเิคราะห์ความ
แข็งแรงด้วยวิธีค านวณไฟไนต์เอเลเมนต์  ( finite 
element) แสดงดงัรปูที ่8 
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รปูที ่8 แสดงการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของโครงสรา้ง
หลกั 

 
 ผลการวเิคราะห์พบว่าบรเิวณพืน้เครื่องเป็นส่วน
ที่รบัแรงกระท ามากที่สุด ดงัแสดงในรูปที่ 9 โดยผล
การค านวณแสดงตามตารางที ่4 
 
ตารางท่ี  4  แสดงผลการค านวณไฟไนต์เอเลเมนต์ 
(finite element) ของ โครงสรา้งหลกั 

Minimum Stress(Pa) 3.283 x 10-4 Pa 
Maximum Stress(Pa) 1.392 x 108 Pa 

Safety factor 2 
 

 
 
 
รูปที ่9 ผลการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของโครงสรา้ง
หลกั 
 
        สาเหตุทีค่่าความปลอดภยั (safety factor) มคี่า
น้อยนัน้ เพราะคดิจากแรงดนัน ้าทีค่วามสงูมากทีสุ่ดใน

ทุกต าแหน่ง ซึ่งการใชง้านจรงินัน้ จะไม่มกีารเตมิน ้า
เตม็ความจุเครื่อง แต่จะเตมิน ้าประมาณ 1/3 ของ
ความจทุัง้หมด ขึน้อยูก่บัขนาดตวัสุนขั 
       เมือ่พืน้โครงเครื่อง รบัแรงทีม่ขีนาดสงูทีสุ่ดจะท า
ใหพ้ืน้เกดิการโก่งตวัดงัรูปที ่10  ซึง่จุดทีเ่กดิการผดิ
รูปมากที่สุดจะอยู่บรเิวณกลางแผ่น ซึ่งมคี่าประมาณ 
0.8053 มลิลเิมตร 
 

 
 
รปูที ่10 ผลการวเิคราะหก์ารผดิรปูของโครงสรา้งหลกั 
  
 หลงัจากขัน้ตอนการออกแบบเสร็จสมบูรณ์ จึง
ด าเนินการสรา้งเครื่องกายภาพบ าบดัสุนัขแบบลู่วิง่ใต้
น ้าทีม่ขีนาดขนาดความกวา้ง 72 เซนตเิมตร ยาว 130 
เซนตเิมตรและสงู105 เซนตเิมตร  ดงัแสดงในรปูที ่11 
 

 
รูปที่ 11 เครื่องกายภาพบ าบดัสุนัขแบบลู่วิง่ใต้น ้า
ตน้แบบ 
 

4. ผลการทดสอบและตรวจสอบประสิทธิภาพ 
 จากการออกแบบเครื่อง แล้วท าการวิเคราะห์
ความแข็ง แ ร ง  โดยวิธีท า ง ไฟไนต์ เ อ เ ล เมนต์      
(Finite Element) พบว่า ตวัเครื่องมคีวามแขง็แรง  
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และผลการทดสอบเครื่อง โดยท าการจ าลองสภาวะ
การท างานจริง โดยเริ่มจาก การน าสุนัขเข้าไปใน
เครือ่งกายภาพบ าบดั หลงัจากนัน้ท าการเตมิน ้าเขา้ไป
ในเครือ่ง แลว้เริม่ท ากายภาพบ าบดั เป็นเวลา 20 นาท ี
ตามระยะเวลาใช้งานจริง พบว่า โครงสร้างเครื่องมี
ความแข็งแรง  สามารถใช้งานได้จริง  และผลการ
ประเมนิการท ากายภาพบ าบดั จากสตัวแพทย ์เทคนิค
สตัวแพทย์ และเจ้าของสุนัข  มคีวามพงึพอใจ และ
สามารถใชง้านไดง้า่ย ไม่ต่างกบัเครื่องกายภาพบ าบดั
ทีน่ าเขา้จากต่างประเทศทีม่รีาคาแพง 
 

  
 

รูปท่ี 13 ตวัอยา่งสุนขัท่ีมาใชบ้ริการ 
 

5. สรปุผลการทดสอบ 
จากผลการศึกษาและวิจัยท าให้ออกแบบและ

พฒันาสรา้งเครื่องกายภาพบ าบดัสุนัข แบบลู่วิง่ใตน้ ้า 
โดยอาศยัแรงลอยตวัจากน ้าในการรกัษา  และจากผล
การค านวณความแข็งแรงของโครงสร้างด้วยวิธี
ค านวณไฟไนต์เอเลเมนต์ (finite element) พบว่า
โครงสรา้งของเครื่องมคีวามแขง็แรง และใชง้านไดจ้รงิ  
อีกทัง้  ยังสามารถตอบสนองความต้องการของ
ผูใ้ชง้านไดอ้ย่างด ี สามารถเพิม่ประสทิธภิาพการท า
กายภาพบ าบดัใหก้บัทางโรงพยาบาลได ้ ช่วยลด
ภาระค่าใชจ้่ายในการน าเขา้เครื่องจกัร และการซ่อม
บ ารุง ซึง่ในเชงิคุณภาพ จะไมม่คีวามแตกต่างมากนัก
กบัเครือ่งกายภาพบ าบดัทีน่ าเขา้จากต่างประเทศ 
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