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บทคดัยอ่  

จากผลงานวจิยัที0ไดท้บทวนวรรณกรรม 
ทั 5งแบบมลัตฟิงักช์ั 0น หรอืแบบเฉพาะดา้น 
ของวสัดุรองพื5นของเตียง ซึ0งการแก้ไขหรอืซ่อมบํารุงนั 5นทําได้ยาก เนื0องจากเป็
เปลี0ยนเป็นแบบเฉพาะจุดแลว้จะช่วยใหก้ารดแูลรกัษา หรอืเปลี0ยนอะไหล่นั 5น ทําไดง้่ายขึ5น โดยงานวจิยันี5เป็นการออกแบบ
กลไกเตยีงที0รวมหลกัการของไกรเ์ตยีง และ
เตยีงแบบจุดโดยอาศยัการกระจายนํ5าหนั
โดยกาํหนดนํ5าหนกัทดลองของผูป้ว่ยไม่เกนิ 
จุดนั 5นจะรบัแรงกดไม่เกนิ 20 กโิลกรมั ส่วนการ
สงูของเตยีงในแต่ละส่วน โดยการปรบักลไก ต้องไม่ทําให้เกิ
นอนที0เตยีงนี5 จะเสมอืนไดใ้ชฟ้งัชั 0นเตยีงที0ม ี
คาํหลกั: การออกแบบชุดกลไก; ผูป้ว่ย
 
Abstract 

 From literature reviews about the designs of patient beds to help patients who cannot help themselves, 
both multi-function and specific function beds, it was found that after using the beds for some time there was a 
collapsing problem of the seating materi
of material has to be changed. However, if the material can be changed only at a specific point instead of the 
whole set, the maintenance or material replacement will be much easier.
mechanism which incorporates the principles of the trigger and the principle of air bed. Furthermore, the 
adjustment of the side-way sleeping style is taken to form the bed mechanism and the body weight distribution in 
various positions is applied to the bed to support the bone ridges given that the weight of the trial patient is up to 
100 kilogram. The number of supporting points throughout the bed is 100 points. Each point is able to support 
the load up to 20 kilogram. The adjustment of height and air bed mechanism relies on push rods to adjust the 
height of the bed in each section. When adjusting, the mechanism must not cause the clamping of the patient’s 
skin. The expected result is that the patient who sleeps on this 
air bed, and body adjustability.  
Keywords: Mechanism design; Patient; Patient bed; Pressure sore
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จากผลงานวจิยัที0ไดท้บทวนวรรณกรรม เกี0ยวกบัการออกแบบเตยีงเพื0อช่วยเหลอืผูป้ว่ยที0
ตฟิงักช์ั 0น หรอืแบบเฉพาะดา้น พบว่าเตยีงที0ออกแบบนั 5น เมื0อมกีารใชง้านไปเรื0อยๆ กจ็ะพบปญัหาของการยุบตวั

ารแก้ไขหรอืซ่อมบํารุงนั 5นทําได้ยาก เนื0องจากเป็นการเปลี0ยนวสัดุแบบ
เปลี0ยนเป็นแบบเฉพาะจุดแลว้จะช่วยใหก้ารดแูลรกัษา หรอืเปลี0ยนอะไหล่นั 5น ทําไดง้่ายขึ5น โดยงานวจิยันี5เป็นการออกแบบ

เตยีง และหลกัการของเตยีงลม รวมถงึการปรบัอริยิาบถท่านอนตะแคง มาเป็นกลไก
เตยีงแบบจุดโดยอาศยัการกระจายนํ5าหนักของคนในตําแหน่งต่างๆ เพื0อปรบัสภาพพื5นของเตียงให้รองรบัแนวกระดูกได ้

นํ5าหนกัทดลองของผูป้ว่ยไม่เกนิ 100 กโิลกรมั และตําแหน่งจุดรองรบัทั 5งเตยีง 100 
กโิลกรมั ส่วนการปรบัระดบัและกลไกเตยีงลมนั 5นจะอาศยักา้นกระทุง้ในการปรบัระดบัความ
การปรบักลไก ต้องไม่ทําให้เกดิการหนีบผวิหนังของคนไข ้ผลที0คาดว่าจะไดร้บัคอืผู้ป่วยที0

นอนที0เตยีงนี5 จะเสมอืนไดใ้ชฟ้งัชั 0นเตยีงที0ม ี2 ไกรเ์ตยีงลม และการพลกิตวัตะแคงตวัได ้
ผูป้ว่ย; เตยีงผูป้ว่ย; แผลกดทบั 

From literature reviews about the designs of patient beds to help patients who cannot help themselves, 
function and specific function beds, it was found that after using the beds for some time there was a 

collapsing problem of the seating material and bed. The repair or maintenance are difficult because the whole set 
of material has to be changed. However, if the material can be changed only at a specific point instead of the 
whole set, the maintenance or material replacement will be much easier. This research is to design the bed 
mechanism which incorporates the principles of the trigger and the principle of air bed. Furthermore, the 

way sleeping style is taken to form the bed mechanism and the body weight distribution in 
arious positions is applied to the bed to support the bone ridges given that the weight of the trial patient is up to 

100 kilogram. The number of supporting points throughout the bed is 100 points. Each point is able to support 
The adjustment of height and air bed mechanism relies on push rods to adjust the 

height of the bed in each section. When adjusting, the mechanism must not cause the clamping of the patient’s 
skin. The expected result is that the patient who sleeps on this bed will have the function bed with two triggers, 

Mechanism design; Patient; Patient bed; Pressure sore 
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เกี0ยวกบัการออกแบบเตยีงเพื0อช่วยเหลอืผูป้ว่ยที0ไม่สามารถช่วยตวัเองได ้
กจ็ะพบปญัหาของการยุบตวั

นการเปลี0ยนวสัดุแบบทั 5งชิ5น แต่หากว่า
เปลี0ยนเป็นแบบเฉพาะจุดแลว้จะช่วยใหก้ารดแูลรกัษา หรอืเปลี0ยนอะไหล่นั 5น ทําไดง้่ายขึ5น โดยงานวจิยันี5เป็นการออกแบบ

เตยีงลม รวมถงึการปรบัอริยิาบถท่านอนตะแคง มาเป็นกลไกของ
ของคนในตําแหน่งต่างๆ เพื0อปรบัสภาพพื5นของเตียงให้รองรบัแนวกระดูกได ้

100 จุด ตลอดทั 5งเตยีง โดยแต่ละ
กา้นกระทุง้ในการปรบัระดบัความ

ของคนไข ้ผลที0คาดว่าจะไดร้บัคอืผู้ป่วยที0

From literature reviews about the designs of patient beds to help patients who cannot help themselves, 
function and specific function beds, it was found that after using the beds for some time there was a 

al and bed. The repair or maintenance are difficult because the whole set 
of material has to be changed. However, if the material can be changed only at a specific point instead of the 

This research is to design the bed 
mechanism which incorporates the principles of the trigger and the principle of air bed. Furthermore, the 

way sleeping style is taken to form the bed mechanism and the body weight distribution in 
arious positions is applied to the bed to support the bone ridges given that the weight of the trial patient is up to 

100 kilogram. The number of supporting points throughout the bed is 100 points. Each point is able to support 
The adjustment of height and air bed mechanism relies on push rods to adjust the 

height of the bed in each section. When adjusting, the mechanism must not cause the clamping of the patient’s 
bed will have the function bed with two triggers, 
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1. บทนํา 
ในการดูแลผูป้่วยที0ต้องนอนเตยีงเป็นเวลานาน ต้อง

คํานึงถึงการป้องกันแผลกดทับที0จะเกิดขึ5นในตัวผู้ป่วย 
โดยทั 0วไปจะใช้ที0นอนลม และการพลกิตวัคนไขค้วบคู่กนั 
โดยการพลกิตวันั 5นจะกระทําทุกๆ 2 ชั 0วโมงหรอืน้อยกว่า
นั 5น โดยทั 0วไปจะพบปญัหาจากผูด้แูลในเวลากลางคนื หรอื
ปญัหาจากความเหนื0อยลา้ของผูด้แูล รวมถงึการชาํ
ที0นอนลม ทําให้การดูแลผู้ป่วยทําได้ไม่ดเีท่าที0ควร ซึ0งจะ
เป็นการดถี้าหากมกีารนําเทคโนโลยเีรื0องเตยีงที0สามารถ
ทํางานเป็นเตียงลม และการพลิกตัวคนไข้ได้ จาก
การศกึษาเรื0องเตยีงที0ช่วยป้องกนัแผลกดทบันั 5น ไดพ้บว่า
หากประยุกต์กลไกทางหลักกลศาสตร์ และศาสตร์ของ
เออรก์อนอมกิส ์มาประยุกตใ์นการออกแบบเตยีงแบบมลั
ติฟงัก์ชั 0น โดยกลไกสามารถปรบัระดบัความสู
ของเตยีงได ้สามารถปรบัความสงูแบบสลบัความสูงแบบ
กลไกเตยีงลมได ้และสามารถปรบัรูปแบบของเตยีงใหอ้ยู่
ในท่าทางของการนอนกึ0งตะแคงตวัเองทั 5งซา้ย และขวาได้

 
2. ทฤษฎีที เกี ยวขอ้ง

ทฤษฎีที0ใช้ในการออกแบบกลไกของเตียงผู้ป่วยนั 5น
จะใชท้ฤษฎขีองหลกัเออรก์อนอมกิส ์และกลไกเครื0องจกัร
แบบเพลาขอ้เหวี0ยง 
2.1 ตาํแหน่งปุ่ มกระดกูจากท่านอนหงาย

จากบทความของนายแพทย์สุทัศน์
(แพทยเ์วชศาสตรพ์ื5นฟู โรงพยาบาลกลาง
เรื0องของการนอนของมนุษยก์บัการการกระจ
สู่ร่างกายตามแรงโน้มถ่วงของโลก ซึ0งจะ
ในบริเวณปุ่มกระดูก ข้อต่อและกล้ามเนื5อต่างๆ 
กระดกูตน้คอ กระดูกต้นคอนั 5นเป็นกระดูกสนัหลงัท่อนบน
(Cervical) กระดูกสะบกัหวัไหล่ทั 5ง 2 ขา้ง
ช่วงหลงั (Thoracic) จะเกดิขึ5นตรงประมาณช่วงท่อนที0 
7 และ11-12 ของกระดูกสนัหลงัช่วงหลั
ช่วงบั 5นเอว (Lumbar) กระดูกเชิงกราน กระดูกก้
(Coccyx) และกระดกูตาตุ่ม 

โดยในตําแหน่งทั 5ง 7 จุดนั 5นเป็นบรเิวณของปุม่กระดกู 
และเมื0อถูกกดเป็นเวลานานจะเกดิความรอ้นและความชื5น
เกดิขึ5นจนเป็นสาเหตุของการเกดิแผลกดทบั
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ในการดูแลผูป้่วยที0ต้องนอนเตยีงเป็นเวลานาน ต้อง
คํานึงถึงการป้องกันแผลกดทับที0จะเกิดขึ5นในตัวผู้ป่วย 

และการพลกิตวัคนไขค้วบคู่กนั 
ชั 0วโมงหรอืน้อยกว่า

นั 5น โดยทั 0วไปจะพบปญัหาจากผูด้แูลในเวลากลางคนื หรอื
รวมถงึการชาํรุดของ

ที0นอนลม ทําให้การดูแลผู้ป่วยทําได้ไม่ดเีท่าที0ควร ซึ0งจะ
เทคโนโลยเีรื0องเตยีงที0สามารถ

ทํางานเป็นเตียงลม และการพลิกตัวคนไข้ได้ จาก
การศกึษาเรื0องเตยีงที0ช่วยป้องกนัแผลกดทบันั 5น ไดพ้บว่า
หากประยุกต์กลไกทางหลักกลศาสตร์ และศาสตร์ของ
เออรก์อนอมกิส ์มาประยุกตใ์นการออกแบบเตยีงแบบมลั-
ติฟงัก์ชั 0น โดยกลไกสามารถปรบัระดบัความสูงแบบไกร์
ของเตยีงได ้สามารถปรบัความสงูแบบสลบัความสูงแบบ
กลไกเตยีงลมได ้และสามารถปรบัรูปแบบของเตยีงใหอ้ยู่
ในท่าทางของการนอนกึ0งตะแคงตวัเองทั 5งซา้ย และขวาได ้

ทฤษฎีที เกี ยวขอ้ง 
ทฤษฎีที0ใช้ในการออกแบบกลไกของเตียงผู้ป่วยนั 5น

และกลไกเครื0องจกัร

ระดกูจากท่านอนหงาย 
จากบทความของนายแพทย์สุทัศน์ ภัทรวธรรม 

กลาง) ที0กล่าวไวด้ว้ย
กบัการการกระจายนํ5าหนักลง

งจะมแีรงกดมากสุด
ข้อต่อและกล้ามเนื5อต่างๆ ได้แก่ 

กระดกูตน้คอ กระดูกต้นคอนั 5นเป็นกระดูกสนัหลงัท่อนบน 
ขา้ง กระดูกสนัหลงั

จะเกดิขึ5นตรงประมาณช่วงท่อนที0 5-
ของกระดูกสนัหลงัช่วงหลงั กระดูกสนัหลงั

กระดูกเชิงกราน กระดูกก้นกบ 

จุดนั 5นเป็นบรเิวณของปุม่กระดกู 
และเมื0อถูกกดเป็นเวลานานจะเกดิความรอ้นและความชื5น
เกดิขึ5นจนเป็นสาเหตุของการเกดิแผลกดทบัได ้

 
2.2 บริเวณที อาจเกิดแผลกดทบั
ร่างกายขณะนอนนํ5าหนักทั 5งหมด จะกดทบัลงในส่วน

โปนของกระดูก จะเหน็บรเิวณหลงัและสะโพก เป็นส่วนที0
มคีวามเสี0ยงที0สดุจากสถติพิบว่าการเกดิแผลกดทบับรเิวณ
ดงักล่าวมจีาํนวนมากที0สดุ 

รปูที0 1 บรเิวณที0อาจเกดิแผลกดทบั

ท่านอนหงาย บรเิวณที0เกิดคื
สว่นบน กน้กบ ขอ้ศอก สน้เทา้

ท่านอนคํ0า บรเิวณที0เกดิคอื ใบหแูละแกม้ หน้าอกและ
ใต้ราวนม หน้าท้อง หัวไหล่ สนักระดูก ตะโพก หวัเข่า
ปลายเทา้ 

ท่านอนตะแคง บริเวณที0เกิดคือ ศีรษะด้านข้าง 
หวัไหล่ กระดกูกน้ ปุม่กระดกูตน้ขา ฝีเยบ็ หวัเขา่ดา้นหน้า
ตาตุ่ม 

ท่านั 0งนานๆ บริเวณที0เกิดคือ ก้นกบ ปุ่มกระดูกก้น 
หวัเขา่ดา้นหนงั กระดกูสะบกั เทา้ ขอ้เทา้

2.3 กลไกชิIนส่วนเครื องจกัรแบบเพลาข้อเหวี ยง
(Slider-Crank Mechanism)
กลไกชนิดนี5นิยมใชก้บัเครื0องยนต์เป็

กลไกที0มีการเคลื0อนที0 2 รูปแบบคือการเคลื0อนที0แบบ
เชิงมุม และเชิงเส้น โดยเป็นหนึ0งใ
เครื0องจกัรกล โดยชิ5นส่วนที0 1 
เพลาขอ้เหวี0ยง ชิ5นส่วนที0 3 เป็นกา้นสบู ชิ5นส่วนที0 
ลูกสูบ ดังรูปที0 2 ซึ0งในการประยุกต์กับเตียงนั 5น จะ
ออกแบบใหช้ิ5นสว่นที0 2 นั 5นเคลื0อนที0แบบชา้ และใหช้ิ5นที0 
เป็นกา้นกระทุง้ มหีน้าที0ในการดนัพื5นของเตยีงขึ5นขณะที0มี
การปรบัระดบัความสงู 

 

การประชุมวชิาการเครอืขา่ยวศิวกรรมเครื0องกลแห่งประเทศไทย ครั 5งที0 29 
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บริเวณที อาจเกิดแผลกดทบั 
ร่างกายขณะนอนนํ5าหนักทั 5งหมด จะกดทบัลงในส่วน

โปนของกระดูก จะเหน็บรเิวณหลงัและสะโพก เป็นส่วนที0
มคีวามเสี0ยงที0สดุจากสถติพิบว่าการเกดิแผลกดทบับรเิวณ

 
บรเิวณที0อาจเกดิแผลกดทบั 

 
ท่านอนหงาย บรเิวณที0เกิดคือ ท้ายทอย ใบหู หลงั

สว่นบน กน้กบ ขอ้ศอก สน้เทา้ 
นอนคํ0า บรเิวณที0เกดิคอื ใบหแูละแกม้ หน้าอกและ

ใต้ราวนม หน้าท้อง หัวไหล่ สนักระดูก ตะโพก หวัเข่า

ท่านอนตะแคง บริเวณที0เกิดคือ ศีรษะด้านข้าง 
หวัไหล่ กระดกูกน้ ปุม่กระดกูตน้ขา ฝีเยบ็ หวัเขา่ดา้นหน้า

ท่านั 0งนานๆ บริเวณที0เกิดคือ ก้นกบ ปุ่มกระดูกก้น 
านหนงั กระดกูสะบกั เทา้ ขอ้เทา้ดา้นนอก 
กลไกชิIนส่วนเครื องจกัรแบบเพลาข้อเหวี ยง  

Crank Mechanism) 
กบัเครื0องยนต์เป็นอย่างมาก เป็น

รูปแบบคือการเคลื0อนที0แบบ
โดยเป็นหนึ0งในกลไก 4 ชิ5นส่วน

1 เป็นฐาน ชิ5นส่วนที0 2 เป็น
เป็นกา้นสบู ชิ5นส่วนที0 4 เป็น

ซึ0งในการประยุกต์กับเตียงนั 5น จะ
นั 5นเคลื0อนที0แบบชา้ และใหช้ิ5นที0 3 

เป็นกา้นกระทุง้ มหีน้าที0ในการดนัพื5นของเตยีงขึ5นขณะที0มี
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รปูที0 2 กลไกชิ5นสว่นเครื0องจกัรแบบเพลาขอ้เหวี0ยง
 

2.4 ความเค้นดดัในคาน 
ชิ5นส่วนของเตียงบางตําแหน่งจะรับแรงในแนวดิ0ง

ลกัษณะเช่นเดยีวกบัคานทั 0วไป ฉะนั 5นจงึใช้ความเค้นดดั 
เป็นขอ้จํากดัในการออกแบบความเค้นดดัสูงสุดจะเกดิที0
ผวินอกสุดของคาน ณ ตําแหน่งที0โมเมนต์ดดั 
moment) มคี่าสงูสุด ซึ0งคํานวณไดจ้ากสมการ
ดดัดงัสมการที0 (1) 
 

σb =  
��

�
 

โดยที0 M คอืโมเมนตด์ดั (N.mm)
 c คอื ระยะจากแกนสะเทนิ 
 I คอื โมเมนตค์วามเฉื0อย 
 

3. การคาํนวณและการออกแบบ
ในสว่นของการออกแบบเตยีงนั 5นมปีจัจยัในหลายสว่น 

เพื0อให้การใช้งานเป็นไปตามที0ออกแบบไว้ โดยแบ่งส่วน
การออกแบบไวด้งันี5 
3.1 การออกแบบกลไกการปรบัความสูงของเตียง

กลไกของเตียงที0ออกแบบไว้นั 5น สามารถปรบัความ
สงูของไกร์เตยีงใหอ้ยู่ในท่ากึ0งนั 0ง โดยทํามุม
พิงกบัพื5นที0รองนั 0งที0 135 องศา เพื0อเข้ารูปแบบของมุม
กระดกู และปรบัช่วงขาใหร้บักบัท่าชนัเขา่
ปรบัความสูงนั 5น จะใช้หลกัการของกลไกเพลาข้อเหวี0ยง 
โดยส่วนที0รองอยู่ใต้พื5นของเตียงนั 5นเป็นก้านกระทุง้ และ
ตวัขบัความสงูในระดบัต่างๆ จะขบัโดยเพลาขอ้เหวี0ยง 
รปูที0 3 
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กลไกชิ5นสว่นเครื0องจกัรแบบเพลาขอ้เหวี0ยง 

ชิ5นส่วนของเตียงบางตําแหน่งจะรับแรงในแนวดิ0ง
ลกัษณะเช่นเดยีวกบัคานทั 0วไป ฉะนั 5นจงึใช้ความเค้นดดั 
เป็นขอ้จํากดัในการออกแบบความเค้นดดัสูงสุดจะเกดิที0

โมเมนต์ดดั (bending 
ซึ0งคํานวณไดจ้ากสมการความเคน้

   (1) 
 

(N.mm) 
คอื ระยะจากแกนสะเทนิ (mm) 

 (mm4) 

การคาํนวณและการออกแบบ 
ในสว่นของการออกแบบเตยีงนั 5นมปีจัจยัในหลายสว่น 

งานเป็นไปตามที0ออกแบบไว้ โดยแบ่งส่วน

การออกแบบกลไกการปรบัความสูงของเตียง 
กแบบไว้นั 5น สามารถปรบัความ

โดยทํามุมระหว่างพนัก
องศา เพื0อเข้ารูปแบบของมุม

และปรบัช่วงขาใหร้บักบัท่าชนัเขา่ โดยที0กลไกการ
ปรบัความสูงนั 5น จะใช้หลกัการของกลไกเพลาข้อเหวี0ยง 
โดยส่วนที0รองอยู่ใต้พื5นของเตียงนั 5นเป็นก้านกระทุง้ และ
ตวัขบัความสงูในระดบัต่างๆ จะขบัโดยเพลาขอ้เหวี0ยง ดงั

รปูที0 3 แสดงกลไกการปรบัความสงูของเตยีง
 

จากรูปที0 3 ส่วนที0ติดอยู่กบัโครงเตียงเป็นเป็นเพลา
ขอ้เหวยีง และสว่นที0ตดิกบัพื5นเตยีงเป็นกา้นกระทุง้ ดงัรูป
ที0 4 

 
 
 
 

 
 

รปูที0 4 แสดงตําแหน่งของกลไกปรบัความสงูของเตยีง
 
3.2 การออกแบบกลไกเลียนแบบระบบเตียงลม

ในสว่นกลไกเลยีนแบบเตยีงลมนั 5น จะการกําหนดมุม
องศาของเพลาขอ้เหวี0ยงเพื0อควบคุมกลไกการปรบัระดบั
ความสงู ใหส้งูขึ5น 10 เซนตเิมตร ตลอดทั 5งแถว โดยกลไก
จะเปลี0ยนตําแหน่งพื5นรองไปเรื0อยๆ เพื0อเปลี0ยนตําแหน่ง
แรงกด ดงัรปูที0 5 
 

รปูที0 5 แสดงกลไกของพื5นเตยีงที0เลยีนแบบเตยีงลม
 
3.3 การออกแบบกลไกเพื อปรับท่าผู้ป่วยให้พลิก
ตะแคง 

ในการออกแบบกลไกการพลกิตะแคงนั 5น หากมองใน
มุมมองจากหวัเตยีงจะพบว่าพื5นเตยีงที0ออกแบบไวม้แีผ่น
เตียงที0ต่อกนัทั 5งหมด 5 แผ่น 
การพลกิตะแคงสามารถปรบัไ

 
 

กา้นกระทุง้ 

เพลาขอ้เหวี�ยง 
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แสดงกลไกการปรบัความสงูของเตยีง 

ส่วนที0ติดอยู่กบัโครงเตียงเป็นเป็นเพลา
ขอ้เหวยีง และสว่นที0ตดิกบัพื5นเตยีงเป็นกา้นกระทุง้ ดงัรูป

กลไกปรบัความสงูของเตยีง 

การออกแบบกลไกเลียนแบบระบบเตียงลม 
ในสว่นกลไกเลยีนแบบเตยีงลมนั 5น จะการกําหนดมุม

องศาของเพลาขอ้เหวี0ยงเพื0อควบคุมกลไกการปรบัระดบั
เซนตเิมตร ตลอดทั 5งแถว โดยกลไก

จะเปลี0ยนตําแหน่งพื5นรองไปเรื0อยๆ เพื0อเปลี0ยนตําแหน่ง

 

 
แสดงกลไกของพื5นเตยีงที0เลยีนแบบเตยีงลม 

การออกแบบกลไกเพื อปรับท่าผู้ป่วยให้พลิก

ในการออกแบบกลไกการพลกิตะแคงนั 5น หากมองใน
มุมมองจากหวัเตยีงจะพบว่าพื5นเตยีงที0ออกแบบไวม้แีผ่น

 โดยในการปรบัท่าเพื0อรบั
การพลกิตะแคงสามารถปรบัไดด้งัรปูที0 6 
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รปูที0 6 แสดงรปูแบบของพื5นเตยีงสาํหรบัการพลกิตะแคง

 
ในการพลิกตะแคงนั 5น จะมหีลกัการคล้ายกบัการ

หมอนหนุนในการดนัหลงัไว ้เพื0อใหผู้ป้่วยอยู่ในท่าตะแคง
โดยทําการปรบัระดบัความสงูของมุมเตียงดา้นที0ต้องการ
พลิกตัวให้ตํ0าลง จากท่ากึ0งนั 0ง ซึ0งในกลไกของเพลาข้อ
เหวี0ยงนั 5นสามารถเคลื0อนที0ได้เพียงระนาบเดียวแต่ถ้า
เพิ0มเติมกลไกที0สามารถให้เพลาข้อเหวี0ยงนั 5นสามารถ
เคลื0อนที0ในระนาบที0 2 ได้ กลไกการพลกิตวักจ็ะสามารถ
ใช้งานได้ โดยกลไกที0เพิ0มเติมนั 5น จะใช้คัปปลิ5งเพื0อให้
เพลาข้อเหวี0ยงสามารถอยู่ในตําแหน่งเยื5องศูนย์ได้ และ
ช่วยใหก้ลไกสามารถทาํงานเป็นกลไกการพลกิตวัได้

ต่อไปจะเป็นการคํานวณความแข็งแรงของวัสดุ
โครงสรา้งเตยีง 

3.4 การคาํนวณหาค่าความแขง็แรงของวสัดทีุ ทาํ
ก้านกระทุ้ง 

จากหลกัการของเออร์กอนอมิกสพ์บว่านํ5าหนักส่วน
หลงัจะคดิเป็น 67% ของมวลกาย ถ้ากําหนด
ผูป้่วยเป็นไม่เกนิ 100 กโิลกรมั และในการทดลองนั 5นจะ
เผื0อแรงกระแทรก และแรงกดของผู้ช่วยเพิ0มเขา้ไป โดย
การกําหนดค่าแฟกเตอร์ความปลอดภัย
แรงกดบรเิวณหลงัเป็น 

 
 
 
 
 

จะได้แรงที0ส่วนหลงักดลงมา 201 
ส่วนที0หลงัสมัผสัจะมกี้านกระทุ้งรองรบัทั 5งหมด 
เท่ากับว่าแต่ละก้านจะรับแรงกดลงมาเท่ากับ 
กโิลกรมั เพื0อความสะดวกในการคาํนวณจงึปดัเศษขึ5นเป็น 
13 กโิลกรมั สว่นกา้นกระทุง้ที0รบัแรงที0ออกแบบไวเ้ป็นท่อ
เหล็ก ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 12 
มลิลเิมตร ดงัรปูที0 7  

หลงั ก้น 

� � 67% 
นํ5าหนกัสงูสุด 
safety factor
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รปูแบบของพื5นเตยีงสาํหรบัการพลกิตะแคง 

มหีลกัการคล้ายกบัการใช้
หมอนหนุนในการดนัหลงัไว ้เพื0อใหผู้ป้่วยอยู่ในท่าตะแคง  
โดยทําการปรบัระดบัความสงูของมุมเตียงดา้นที0ต้องการ

ซึ0งในกลไกของเพลาข้อ
เหวี0ยงนั 5นสามารถเคลื0อนที0ได้เพียงระนาบเดียวแต่ถ้า
เพิ0มเติมกลไกที0สามารถให้เพลาข้อเหวี0ยงนั 5นสามารถ

ได้ กลไกการพลกิตวักจ็ะสามารถ
ใช้งานได้ โดยกลไกที0เพิ0มเติมนั 5น จะใช้คัปปลิ5งเพื0อให้

น่งเยื5องศูนย์ได้ และ
ช่วยใหก้ลไกสามารถทาํงานเป็นกลไกการพลกิตวัได ้

ต่อไปจะเป็นการคํานวณความแข็งแรงของวัสดุ

การคาํนวณหาค่าความแขง็แรงของวสัดทีุ ทาํ

จากหลกัการของเออร์กอนอมิกสพ์บว่านํ5าหนักส่วน
ของมวลกาย ถ้ากําหนดนํ5าหนักของ

ในการทดลองนั 5นจะ
เผื0อแรงกระแทรก และแรงกดของผู้ช่วยเพิ0มเขา้ไป โดย

แฟกเตอร์ความปลอดภัยเท่ากบั 3 จะได้

201 กิโลกรมั และใน
ส่วนที0หลงัสมัผสัจะมกี้านกระทุ้งรองรบัทั 5งหมด 16 ก้าน 
เท่ากับว่าแต่ละก้านจะรับแรงกดลงมาเท่ากับ 12.5 
กโิลกรมั เพื0อความสะดวกในการคาํนวณจงึปดัเศษขึ5นเป็น 

สว่นกา้นกระทุง้ที0รบัแรงที0ออกแบบไวเ้ป็นท่อ
12 มิลลิเมตร หนา 2 

รปูที0 7 พื5นที0หน้าตดั กา้นกระทุง้
 
ซึ0งจากเงื0อนไขทั 5งหมดสามารถหาค่าความแขง็แรงได้

ดงันี5 
ชิ5นงานรบันํ5าหนกั 13 kg 

 พื5นที0รบัแรง =  
	
�

�

 = 
	
��

�

 = 62.83

 σ=
�

�
 = 


��.

��.��

  = 2.02  N/mm
 

ส่วนการคํานวณหาความเค้นดัดนั 5น กําหนดให้
พื5นที0หน้าตัดมขีนาดดงัรูปที0 
steel ความเคน้ของวสัดุเท่ากบั

รปูที0 8 พื5นที0หน้าตดั บรเิวณที0รบัความเคน้ดดั
ของเพลาขอ้เหวี0ยง

 
ความเคน้ดดั  
 σ

��	
��

�

 

 M = W.L 
 =(13 x 9.81) x 400
 = 51012   N.mm

 I =  
���


�

 = 

 !
�


�

 c =  
"

�
  = 

 σ
�	�	

#$%$�	&	'

()*%

  = 94.47 N/mm
 

จากการคํานวณพบว่าที0นํ5าหนักผูป้่วย 
แฟกเตอร์ความปลอดภัยเท่ากับ 

ขา 

นํ5าหนกัสงูสุด 100 กโิลกรมั 
safety factor = 3 
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พื5นที0หน้าตดั กา้นกระทุง้ 

ซึ0งจากเงื0อนไขทั 5งหมดสามารถหาค่าความแขง็แรงได้

kg หรอื F = 127.53 N 
�

 - 
	+�

�
 

�

 - 
	��

�
 

= 62.83 mm2 

.,�

��
 

= 2.02  N/mm2 

ส่วนการคํานวณหาความเค้นดัดนั 5น กําหนดให้
พื5นที0หน้าตัดมขีนาดดงัรูปที0 8 และใช้วสัดุ AISI 1015 

ความเคน้ของวสัดุเท่ากบั 325 N/mm2  

 
พื5นที0หน้าตดั บรเิวณที0รบัความเคน้ดดั 

ของเพลาขอ้เหวี0ยง 
 

= W.L  
=(13 x 9.81) x 400 
= 51012   N.mm 

�

 

��


�
 = 4860  mm4 

= 

�

�
  =  9 mm 

   

= 94.47 N/mm2 

จากการคํานวณพบว่าที0นํ5าหนักผูป้่วย 100 กโิลกรมั 
เท่ากับ 3 ก้านที0ร ับช่วงหลัง
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ทั 5งหมด 16 กา้น ทาํใหค้วามเคน้ของแต่ละกา้นกระทุง้มคี่า
ความเคน้อดัเท่ากบั 2.02  N/mm2 และที0เพลาขอ้เหวี0ยงมี
ค่าความเคน้ดดัเท่ากบั 94.47 N/mm2

2 สว่นนั 5น มคี่าน้อยกว่าค่าความเคน้ของ
ที0 325 N/mm2 จงึสามารถใช้งานวสัดุดงักล่าวได้โดยไม่
เกดิความเสยีหายของกลไกที0ออกแบบไว้

 
3.5 การออกแบบพืIนเตียง 

ในส่วนของพื5นเตียงนั 5น โดยทั 0วไปจะเป็นวสัดุผวินิ0ม 
และยดืหยุ่น แต่เมื0อใช้ร่วมกบัที0นอนลมแล้ว จุดสมัผสัจะ
เป็นที0นอนลมอย่างเดยีวโดยไม่ไดใ้ชง้านในส่วนของเตยีง
เลย แต่หากเป็นเตยีงที0ถูกออกแบบใหม้กีลไกแบบเตยีงลม
ในตวัเอง พบว่าเมื0อใชง้านไประยะหนึ0ง วสัดุยดืหยุ่นที0ทํา
เตียงจะเกิดการยุบตัว ดังนั 5นในส่วนพื5นเตียงจึงได้
ออกแบบเป็นวสัดุแขง็ ที0ปิดผิวด้วยวสัดุนิ0มไม่หนา และ
สามารถผกูตดิกนัได ้ดงัรปูที0 9 

รปูที0 9 แสดงวสัดุพื5นของเตยีง
 
จากรูปพื5นเตียงที0ถูกออกแบบมามีขนาด 

เซนตเิมตรต่อ 1 ชิ5น และจะสามารถต่อกนัจนเป็นพื5นเตยีง
ไดโ้ดยใชท้ั 5งหมด 100 ชิ5น จนเป็นเตยีงที0นอน ขนาด 
เมตร และสามารถที0จะปรบัรปูแบบไดต้ามกา้นกระทุง้ เพื0อ
ปรบัรปูแบบของเตยีงใหม้ลีกัษณะต่างๆ ตามตอ้งการได้

 
4. ผลการทดลอง

จากที0ได้ออกแบบเตียงแล้วนํามาสู่การทดลองการ
ปรบัรูปแบบต่างๆ ของเตียงให้สามารถใช้กลไกของการ
ปรบัไกรเ์ตยีงในท่านั 0ง กลไกของเตียงลม และกลไกของ
การพลกิตะแคงได้ โดยการระบุจากรูปแบบของพื5นเตียง 
และทําการหาขนาดความยาวของกา้นกระทุ้ง และขนาด
ความยาวของเพลาขอ้เหวี0ยง เพื0อรองรบัรูปแบบต่างๆ ได้
ขนาด โดยความยาวของเพลาขอ้เหวี0ยงนั 5นจะต้องไม่ชน
กบัเพลาข้อเหวี0ยงที0อยู่ด้านข้าง ซึ0งได้ออกแบบ
เหวี0ยงไว้ 2 ระดบั คอือยู่ในตําแหน่ง บน 
ซึ0งสามารถสรุปความยาวไดด้งัรปูที0 10
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กา้น ทาํใหค้วามเคน้ของแต่ละกา้นกระทุง้มคี่า
และที0เพลาขอ้เหวี0ยงมี

2 ซึ0งค่าความเคน้ทั 5ง 
สว่นนั 5น มคี่าน้อยกว่าค่าความเคน้ของ AISI 1015 steel 

จงึสามารถใช้งานวสัดุดงักล่าวได้โดยไม่
เกดิความเสยีหายของกลไกที0ออกแบบไว ้

ในส่วนของพื5นเตียงนั 5น โดยทั 0วไปจะเป็นวสัดุผวินิ0ม 
และยดืหยุ่น แต่เมื0อใช้ร่วมกบัที0นอนลมแล้ว จุดสมัผสัจะ
เป็นที0นอนลมอย่างเดยีวโดยไม่ไดใ้ชง้านในส่วนของเตยีง

แต่หากเป็นเตยีงที0ถูกออกแบบใหม้กีลไกแบบเตยีงลม
ในตวัเอง พบว่าเมื0อใชง้านไประยะหนึ0ง วสัดุยดืหยุ่นที0ทํา
เตียงจะเกิดการยุบตัว ดังนั 5นในส่วนพื5นเตียงจึงได้

เป็นวสัดุแขง็ ที0ปิดผิวด้วยวสัดุนิ0มไม่หนา และ

 
ของเตยีง 

พื5นเตียงที0ถูกออกแบบมามีขนาด 15x40 
ชิ5น และจะสามารถต่อกนัจนเป็นพื5นเตยีง

ชิ5น จนเป็นเตยีงที0นอน ขนาด 2x3 
เมตร และสามารถที0จะปรบัรปูแบบไดต้ามกา้นกระทุง้ เพื0อ
ปรบัรปูแบบของเตยีงใหม้ลีกัษณะต่างๆ ตามตอ้งการได ้

ผลการทดลอง 
จากที0ได้ออกแบบเตียงแล้วนํามาสู่การทดลองการ

ปรบัรูปแบบต่างๆ ของเตียงให้สามารถใช้กลไกของการ
กลไกของเตียงลม และกลไกของ

การพลกิตะแคงได้ โดยการระบุจากรูปแบบของพื5นเตียง 
และทําการหาขนาดความยาวของกา้นกระทุ้ง และขนาด

อรองรบัรูปแบบต่างๆ ได้
ขนาด โดยความยาวของเพลาขอ้เหวี0ยงนั 5นจะต้องไม่ชน

ซึ0งได้ออกแบบเพลาข้อ
คอือยู่ในตําแหน่ง บน L1 และล่าง L2 

10 

 
รปูที0 10 แสดงตําแหน่งต่างๆ ของเตยีง

 
จากรูปที0 10 เพื0อให้กลไกการหมุนของเพลาข้อ

เหวี0ยง สามารถหมุนให้ได้ประสทิธิภาพมากที0สุด จึงได้
แบ่งส่วนจุดหมุนของเพลาขอ้เหวี0ยงเป็น 
มองจากดา้นขา้งเตยีงนั 5น เพลาขอ้เหวี0ยงจะอยู่ในตําแหน่ง
แบบสลบักนัในแถว L1 และ 
ระยะห่างกนั 450 มิลลิเมตร ซึ0ง
เหวี0ยงและกา้นกระทุง้นั 5นมรีายละเอยีดดงัตารางที0 

 
ตารางที0 1 แสดงตําแหน่งและความยาวของเพลาข้อ
เหวี0ยงและกา้นกระทุง้ 

 
จากความยาวที0ได ้ทําการปรบัพื5นของเตยีงใหอ้ยู่ใน

รูปแบบที0ต้องการในการปรบั
ไกร์เตียง จะได้องศาของก้านกระทุ้ง และเพลาขอ้เหวี0ยง
ดงัรปูที0 11 

รปูที0 11 แสดงองศาของกลไกการปรบัความสงู
 

จากรูปที0 11 เมื0อปรับเตียงให้อยู่ในท่ากึ0งนั 0ง กลไก
ของเพลาขอ้เหวี0ยง และกา้นกระทุง้ที0ออกแบบไวน้ั 5น จะมี
มุมองศาวดัจากระนาบของเตยีงไดด้งัตารางที0 

 

จุดที0 1 2 3 4 5

ความยาว 
กา้นกระทุง้ 

525 852 295 629 65

ความยาว 
ขอ้เหวี0ยง 

400 228 170 54 65

L1  /  /  /
L2   /  /  

มุมมอง
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จงัหวดันครราชสมีา  

           

 
แสดงตําแหน่งต่างๆ ของเตยีง 

 
เพื0อให้กลไกการหมุนของเพลาข้อ

เหวี0ยง สามารถหมุนให้ได้ประสทิธิภาพมากที0สุด จึงได้
แบ่งส่วนจุดหมุนของเพลาขอ้เหวี0ยงเป็น 2 แถว ซึ0งหาก
มองจากดา้นขา้งเตยีงนั 5น เพลาขอ้เหวี0ยงจะอยู่ในตําแหน่ง

 L2 โดยตําแหน่งทั 5ง 2 นั 5นมี
มิลลิเมตร ซึ0งความยาวของเพลาข้อ

เหวี0ยงและกา้นกระทุง้นั 5นมรีายละเอยีดดงัตารางที0 1 

แสดงตําแหน่งและความยาวของเพลาข้อ

ทําการปรบัพื5นของเตยีงใหอ้ยู่ใน
ในการปรบัระดบัความสูงตามแบบของ

จะได้องศาของก้านกระทุ้ง และเพลาขอ้เหวี0ยง

 
ของกลไกการปรบัความสงู 

 
เมื0อปรับเตียงให้อยู่ในท่ากึ0งนั 0ง กลไก

ของเพลาขอ้เหวี0ยง และกา้นกระทุง้ที0ออกแบบไวน้ั 5น จะมี
มุมองศาวดัจากระนาบของเตยีงไดด้งัตารางที0 2 

5 6 7 8 9 10 

65 65 163 690 254 620 

65 65 38 115 120 45 

/ / /  /    
   /  /  

มุมมองขา้งเตยีง 
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ตารางที0 2 แสดงองศาของกา้นกระทุง้ และเพลาขอ้เหวี0ยง 
เมื0อปรบัพื5นเตยีงใหอ้ยู่ในท่ากึ0งนั 0ง 

 
จากตารางที0 2 พบว่าสามารถปรบัความสูงของพื5น

เตียงโดยการหมุนเพลาข้อเหวี0ยง และองศาก้านกระทุ้ง
ตามตารางได ้

ในส่วนของกลไกเลียนแบบเตียงลมนั 5นสามารถทํา
เป็น 2 แบบได้ซึ0งจะเป็นการสลบัไปมาระหว่างแบบที0 
และแบบที0 2 โดยมีองศาของก้านกระทุ้ง และเพลาข้อ
เหวี0ยงดงัรปูที0 12 

 

แบบที0 1   
รปูที0 12 แสดงองศาของกลไกเตยีงลมทั 5ง 

 
จากรูปที0 12 สามารถสรุปมุมองศาของก้านกระทุ้ง 

และเพลาขอ้เหวี0ยงไดด้งัตารางที0 3 
 

ตารางที0 3 แสดงองศาต่างๆ ของระบบกลไกเลียนแบบ
เตยีงลม 

 
จากการทดลองทั 5งหมดนี5 ก้านความยาวที0

ออกแบบไว้ สามารถปรบัพื5นเตียงให้มรีูปแบบ
ตามที0ตอ้งการได ้ทั 5งการปรบัระดบัความสงู การ
ใชเ้ป็นกลไกเตยีงลม การปรบัพลกิตะแคงผูป้ว่ย

 
 

จุดที0 1 2 3 4 5 6 

องศากา้น
กระทุง้ 

75 99 57 84 109 109 89

องศาขอ้
เหวี0ยง 

79 78 99 78 75 75 99

จุดที0 1 2 3 4 5 6 

1 องศากา้น
กระทุง้ 

112 100 127 99 91 119 

องศาขอ้
เหวี0ยง 

45 34 9 48 38 9 

2 องศากา้น
กระทุง้ 

114 107 127 130 93 138 

องศาขอ้
เหวี0ยง 

43 29 9 174 38 139 
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ตําแหน่งจุดต่างๆ ของเตยีง

กราฟแสดงความยาว

ความยาวกา้นกระทุง้

แสดงองศาของกา้นกระทุง้ และเพลาขอ้เหวี0ยง 

พบว่าสามารถปรบัความสูงของพื5น
เตียงโดยการหมุนเพลาข้อเหวี0ยง และองศาก้านกระทุ้ง

ในส่วนของกลไกเลียนแบบเตียงลมนั 5นสามารถทํา
แบบได้ซึ0งจะเป็นการสลบัไปมาระหว่างแบบที0 1 

โดยมีองศาของก้านกระทุ้ง และเพลาข้อ

 
แบบที0 2 

แสดงองศาของกลไกเตยีงลมทั 5ง 2 แบบ 

สามารถสรุปมุมองศาของก้านกระทุ้ง 

แสดงองศาต่างๆ ของระบบกลไกเลียนแบบ

จากการทดลองทั 5งหมดนี5 ก้านความยาวที0
ออกแบบไว้ สามารถปรบัพื5นเตียงให้มรีูปแบบ

ทั 5งการปรบัระดบัความสงู การ
ใชเ้ป็นกลไกเตยีงลม การปรบัพลกิตะแคงผูป้ว่ย 

5. สรปุผลการทดลอง และข้อเสนอแนะ
5.1 สรปุผลการทดลอง 

จากการทดลองนั 5นสามารถสรุปได้ว่าเพลา
และกา้นกระทุง้มคีวามยาว ที0สามารถปรบัมุมองศาเพื0อให้
พื5นเตียงสามารถปรับรูปแบบได้ตามที0ต้องการ 
ความยาวของเพลาขอ้เหวี0ยง 
ไดด้งักราฟรปูที0 13 

รปูที0 13 แสดงกราฟสรุปความยาว
ของเพลาขอ้เหวี0ยงและกา้นกระทุง้

 
จากกราฟที0 13 เมื0อนํามาพจิารณารวมกบั

ของ L1 กบั L2 ที0ตําแหน่งสงูสุด สามารถ
กลไกสามารถเคลื0อนที0ใหไ้ดร้ะยะที0สงูสุด โดยอา้งองิระยะ
ที0ตําแหน่ง L2 ไดด้งัตารางที0 4

 
ตารางที0 4 ระยะสงูสดุของกลไกเตยีง

 
จากตารางที0 4 ความสูงของกลไกสามารถสรุปเป็น

กราฟไดด้งัรปูที0 14 

7 8 9 10 

89 96 104 103 

99 89 111 103 

7 8 9 10 

120 110 158 132 

65 176 73 139 

119 117 133 137 

92 160 157 128 

ตาํแหน่งจุด
ต่างๆ 

1 2 3 4 

ระยะสงูสุด
ของกลไก 

1375 1079.5 914.23 682.34 580
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628.84

65 65

163.4

689.9

254.4

620.4

53.5 65 65 38 114.5 120 45
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กราฟแสดงความยาว

ความยาวกา้นกระทุง้ ความยาวขอ้เหวี0ยง

สรปุผลการทดลอง และข้อเสนอแนะ 

จากการทดลองนั 5นสามารถสรุปได้ว่าเพลาขอ้เหวี0ยง 
และกา้นกระทุง้มคีวามยาว ที0สามารถปรบัมุมองศาเพื0อให้
พื5นเตียงสามารถปรับรูปแบบได้ตามที0ต้องการ โดยที0

ของเพลาขอ้เหวี0ยง และกา้นกระทุง้สามารถสรุป

กราฟสรุปความยาว 
ของเพลาขอ้เหวี0ยงและกา้นกระทุง้ 

เมื0อนํามาพจิารณารวมกบัตําแหน่ง
ที0ตําแหน่งสงูสุด สามารถสรุปเป็นระยะที0

กลไกสามารถเคลื0อนที0ใหไ้ดร้ะยะที0สงูสุด โดยอา้งองิระยะ
4 
 

ระยะสงูสดุของกลไกเตยีง 

ความสูงของกลไกสามารถสรุปเป็น
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รปูที0 14 แสดงกราฟสรุปความ
 

จากกราฟที0 14 พบว่าระยะสงูสุดของกลไก สามารถ
ปรบัเป็นท่ากึ0งนั 0งไดเ้หมอืนกนั 

จากกลไกเตยีงที0ออกแบบไว ้ในแต่ละแบบสามารถใช้
กลไกเลยีนแบบเตยีงลมมารวมไดใ้นทุกรูปแบบ
การขบัเพลาขอ้เหวี0ยงที0ออกแบบไวจ้ะใชก้ารขบัแบบอสิระ
จากกนัทุกตัว ซึ0งที0ออกแบบไว้จะใช้มอเตอร์เป็นตัวขบั
เพลาขอ้เหวี0ยง 

 
5.2 ข้อแสนอแนะ 

5.2.1 ในการปรบัรูปแบบต่างๆ ของเตยีงนั 5น ถ้าหาก
มกี้านกระทุ้งในแต่ละพื5นที0ของพื5นเตียงยิ0งมคีวามถี0มาก 
การปรบัรปูแบบต่างๆ กจ็ะยิ0งละเอยีดมาก โดยเฉพาะการ
ปรบัรปูแบบใหม้ลีกัษณะแบบเตยีงลม ซึ0งจากรูปแบบการ
ปรบัเตียงแบบไกร์เตยีง เพื0อใหผู้้ป่วยอยู่ในท่ากึ0งนั 0ง การ
เสริมกลไกแบบเตียงลม จะช่วยปรบัอิริยาบถของคนไข ้
และลดภาวะของแรงกดทบัเฉพาะจุดไดเ้ป็นอย่างดี

5.2.2 การใช้งานแบบปรบัไกร์เพื0อให้อยู่ในท่ากึ0งนั 0ง 
หากรวมกลไกการพลกิตวั และเตยีงลมเขา้ดว้ยกนั จะเป็น
การใชง้านสาํหรบัการดแูลผูป้ว่ยที0ดทีี0สดุ

5.2.3 ในการออกแบบพื5นเตียงที0เป็นแผ่นหลายๆ 
แผ่นนั 5น ควรติดตั 5งวสัดุรองที0มีความนิ0มไม่มากเช่นแผ่น
ยางพารา เป็นต้น ซึ0งในกรณีการใชง้านเป็นเวลานานนั 5น 
อาจเกดิการยุบตวัของวสัดุรอง ซึ0งสามารถสลบักบัชิ5นอื0นๆ 
ที0ได้ได้รับแรงกดได้ เป็นการประหยัดค่าใช้จ่ายให้กับ
ครอบครวัของคนไข ้
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แสดงกราฟสรุปความสงูของกลไก 

ระยะสงูสุดของกลไก สามารถ

ที0ออกแบบไว ้ในแต่ละแบบสามารถใช้
ในทุกรูปแบบ และกลไก

การขบัเพลาขอ้เหวี0ยงที0ออกแบบไวจ้ะใชก้ารขบัแบบอสิระ
จากกนัทุกตัว ซึ0งที0ออกแบบไว้จะใช้มอเตอร์เป็นตัวขบั

ในการปรบัรูปแบบต่างๆ ของเตยีงนั 5น ถ้าหาก
มกี้านกระทุ้งในแต่ละพื5นที0ของพื5นเตียงยิ0งมคีวามถี0มาก 
การปรบัรปูแบบต่างๆ กจ็ะยิ0งละเอยีดมาก โดยเฉพาะการ
ปรบัรปูแบบใหม้ลีกัษณะแบบเตยีงลม ซึ0งจากรูปแบบการ
ปรบัเตียงแบบไกร์เตยีง เพื0อใหผู้้ป่วยอยู่ในท่ากึ0งนั 0ง การ

แบบเตียงลม จะช่วยปรบัอิริยาบถของคนไข ้
และลดภาวะของแรงกดทบัเฉพาะจุดไดเ้ป็นอย่างด ี

เพื0อให้อยู่ในท่ากึ0งนั 0ง 
หากรวมกลไกการพลกิตวั และเตยีงลมเขา้ดว้ยกนั จะเป็น
การใชง้านสาํหรบัการดแูลผูป้ว่ยที0ดทีี0สดุ 

ในการออกแบบพื5นเตียงที0เป็นแผ่นหลายๆ 
แผ่นนั 5น ควรติดตั 5งวสัดุรองที0มีความนิ0มไม่มากเช่นแผ่น

รใชง้านเป็นเวลานานนั 5น 
อาจเกดิการยุบตวัของวสัดุรอง ซึ0งสามารถสลบักบัชิ5นอื0นๆ 
ที0ได้ได้รับแรงกดได้ เป็นการประหยัดค่าใช้จ่ายให้กับ

5.2.4 จากการพลกิตวัผูป้่วยไปมา จะทําใหต้วัผูป้่วย
เคลื0อนที0ลงมาปลายเตยีง ซึ0งต้องคอยตรวจสอบผูป้่วยอยู่
เรื0อยๆ และเคลื0อนตําแหน่งผู้ป่วยให้อยู่ในตําแหน่งที0
สามารถใช้งานเตียงได้อย่างเต็มประสิทธิภาพ ซึ0ง
สามารถออกแบบกลไกของเตียงให้สามารถเคลื0อนย้าย
ตํ า แห น่ งผู้ ป่ ว ยบน เตีย ง ได้ด้ ว ย  จ ะ เ ป็นการ เพิ0ม
ประสิทธิภาพของการใช้งานเตียงแบบมัลติฟงัก์ชันได้
อย่างเตม็ที0 

5.2.5 ในการใชง้านของเตยีงแบบมลัติฟงักช์นั
ระบบจะดเีพยีงใด จําเป็นต้องมาผู้ดูแลอย่างใกล้ชดิเสมอ 
เพราะเตียงแบบมลัติฟงัก์ชนันั 5น เป็นเพยีงแค่เครื0องมอืที0
ช่วยทุ่นแรงเท่านั 5น 

5.2.6 หากมกีารตดิตั 5งเซนเซอรท์ี0บรเิวณผวิสมัผสับน
เตียง สามารถสรา้งเป็นโปรแกรมตรวจสอบตําแหน่งของ
ผู้ป่วย และถ้ามีกลไกการเคลื0อนย้ายตําแหน่งได้จะเป็น
การออกแบบเตยีงแบบมลัตฟิงักช์นัที0ครบวงจรได้
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งเตยีงแบบมลัติฟงักช์นั ไม่ว่า
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