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บทคัดย�อ  

งานวิจัยท่ีนําเสนอน้ีเปOนงานวิจัยเพ่ือออกแบบและพัฒนาอุปกรณ.ช�วยเดินแบบพยุงนํ้าหนักบางส�วนสําหรับผูSท่ีมี
ปTญหาการเคลื่อนไหวดSานการเดิน เช�น กลุ�มผูSปVวยโรคหลอดเลือดสมอง, กลุ�มผูSปVวยโรคกลSามเน้ืออ�อนแรง, กลุ�มผูSสูงอายุ 
โดยผูSวิจัยไดSเร่ิมตSนการวิจัยและพัฒนาอุปกรณ.ช�วยฝXกเดินแบบพยุงนํ้าหนักบางส�วน โดยโครงการน้ีเกิดข้ึนเพ่ือแกSไขปTญหา
การฝXกเดินหลังจากท่ีผูSปVวยผ�านการฝXกเดิน หรือใชSเทคโนโลยีหุ�นยนต.ช�วยฝXกเดินมาแลSว จนมีระดับความสามารถการเดินท่ี
ดีข้ึนในระดับหน่ึง ซ่ึงหมายถึง ผูSปVวยพอท่ีจะช�วยเหลือตัวเอง หรือกSาวขาไดSดSวยตัวเองไดS (ค�า FAC ระดับ 3-5) หลังจาก
ข้ันตอนน้ีผูSปVวยจะตSองฝXกเดินใหSบ�อยท่ีสุด โดยใชSโครงช�วยฝXกเดิน (Walker)  ซ่ึงจะทําใหSมัดกลSามเน้ือแข็งแรง แต�ปTญหาท่ี
เกิดข้ึน คือ การหกลSม ซ่ึงเกิดจากอุปกรณ.ไม�มีระบบพยุงนํ้าหนัก และเน่ืองจากผูSปVวยท่ีมีปTญหาดSานการเคลื่อนไหวจะมี
ความพิการหลงเหลืออยู� ทําใหSส�งผลต�อการเคลื่อนไหวร�างกายและรูปแบบการเดิน ทําใหSเสี่ยงต�อการหกลSมเพ่ิมข้ึนเปOน 2-
3 เท�า เม่ือเทียบกับประชากรกลุ�มอายุเดียวกัน ซ่ึงการแกSไขปTญหาการหกลSมไดSน้ัน ก็คือการฝXกเดิน เพ่ือช�วยเสริมสรSาง
ความแข็งแรงของกลSามเน้ือ และปcองกันการหกลSม ซ่ึงวิธีน้ีไดSรับการพิสูจน.ทางวิชาการแลSวว�า ช�วยปcองกันการหกลSมไดSดี
ท่ีสุด  

ดังน้ันงานวิจัยช้ินน้ีจึงมุ�งเนSนในการออกแบบและพัฒนาอุปกรณ.ช�วยฝXกเดินเพ่ือแกSปTญหาท่ีกล�าวมา โดยตัว
อุปกรณ. ท่ีออกแบบน้ัน ประกอบดSวย 2 ส�วน คือ 1. ระบบพยุงนํ้าหนักบางส�วน แบบไดนามิกส. (Dynamic Partial 
Weight Support System) โดยใชSแกhสสปริงทําหนSาท่ีพยุงนํ้าหนัก เพ่ือช�วยพยุงนํ้าหนักบางส�วนของผูSปVวย โดยปรับระดับ
แรงพยุงนํ้าหนักไดSโดยการปรับมุมเอียงท่ิใชSติดตั้งแกhสสปริง 2. ชุดสวมใส�ท่ีออกแบบพิเศษสําหรับยกพยุงตัว เพ่ือใหSเกิด
ความสบาย และถูกตSองตามหลักการฝXกเดิน  จากผลการทดสอบอุปกรณ.ตSนแบบ พบว�า อุปกรณ.สามารถพยุงนํ้าหนักตัว
ผูSปVวยไดSตามท่ีออกแบบไวS และสามารถช�วยเหลือผูSปVวยใหSการฝXกเดินดSวยอุปกรณ.ช�วยฝXกเดินเปOนเรื่องท่ีง�ายข้ึน 
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Abstract 

This project is created to design and develop the Gait-Assisted Machine with Partial Weight 
Support System for the person who has the Coordination, Impaired such as Stroke patients, 
Myasthenia Gravis patients, Elder. This project is created to support the person who have already pass 
Gait training or who have already used the Exoskeleton or End-effector to help walking in the level 
that they have the capacity to walk. That means they can help themselves or can walk by themselves 
(the FAC’s level is 3-5).  Afterwards the patients in this level have to practice walking as much as 
possible by using Walker. This walker will make the muscle strong but the problem is that the patient 
maybe fall down because there are noting to support. Furthermore the patients still have the 
problem with movement because of the remaining from handicap. This lack of supporting can cause 
movement’s problem and the walking form. Comparing with the population in the same age, this 
increase the risk of falling down two or three times. Therefore, the most effective way to prevent 
falling down is doing gait training to and protecting falling down in the same time   

 So this project's objective will focus on the design and the development of gait-assisted 
machine in order to solve all the problem that we might face. The gait assisted machine consists 2 
parts : 1 Dynamic Partial Weight Support System which use gas spring help to support some part of 
patients' body by adjust Installation’s angle of gas spring. 2. The special uniform created for supporting 
body in order to make the patient feel more comfortable. Consequently, the demonstration of the 
machine is effective. This machine can help supporting the patients as expected. Moreover it can help 
the patients practice walking easier 

 

Keywords: Stroke,Gait training, Dynamic Weight Support, 
  

1. บทนํา 
ปTจจุบันโรคหลอดเลือดสมองเปOนสาเหตุเปOนสาเหตุ

การเสียชีวิตอันดับตSนๆ ของประเทศไทย โดยในปw พ.ศ. 
2557 พบว�า [1] โรคหลอดเลือดสมองเปOนสาเหตุการ
เสียชีวิตอันดับ 2 ของประเทศไทย โดยรองจากโรคมะเร็ง 
โดยมีอัตราการเสียชีวิตอยู�ท่ี 49.62 คน ต�อประชากร 
100,000 คน นอกจากน้ีถSายSอนกลับไปดูสถิติตั้งแต�ปw 
พ.ศ. 2550 – 2557 ในรูปท่ี 1 พบว�า การเสียชีวิตจาก
โรคหลอดเลือดสมองมีแนวโนSมเพ่ิมข้ึนเร่ือยๆ เน่ืองจาก
ประชากรผูSสูงอายุในประเทศไทยมีจํานวนเพ่ิมข้ึน ทําใหS

ในปTจจุบันประเทศไทยมีผูSปVวยเปOนโรคน้ีประมาณ 5 แสน
คน และผูSท่ีมีความเสี่ยงจะเปOนโรคน้ีอีกไม�ต่ํากว�า 10 ลSาน
คน ดังรูปท่ี 1 ซ่ึงโรคน้ียังเปOนสาเหตุสําคัญในการเปOนอัม
พ ฤก ษ.  อั ม พ าต  ทํ า ใหS ป ระ เท ศ ไท ยตS อ งสู ญ เสี ย 
งบประมาณจํานวนมหาศาลในการดูแลผูSปVวยเหล�าน้ี 
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จากปTญหาการท่ีจํานวนผูSท่ีเปOนโรคน้ีมากข้ึน 
ย�อมส�งผลรวมต�อสังคม การฟ|}นฟูสมรรถภาพของ
ผูSปVวยเหล�าน้ีใหSมีระดับสูงข้ึน จึงมีความจําเปOนอย�าง
ย่ิง ท้ังในมุมมองการแพทย. เศรษฐกิจ และสังคม 

โดยกระบวนการดูแลรักษาผูSปVวยการทํา
กายภาพบําบัด คือ ข้ันตอนท่ีสําคัญ และ เปOนสิ่งท่ี
ผูSปVวยตSองการลําดับตSน ๆ [2] โดยผูSปVวยตSองไดSรับ
การทํากายภาพบําบัด และฟ|}นฟูอย�างต�อเน่ือง เพ่ือใหS
ร�างกายกลับมามีสภาพร�างกายใกลSเคียงปกติ โดย
ผูSปVวยส�วนใหญ� เม่ือไดSรับการทํากายภาพบําบัด
ร�างกายสามารถฟ|}นตัวไดSภายในระยะเวลา 3-6 เดือน 
โดยมีการฟ|}นตัวเร็วในช�วง 1-3 เดือนแรก และในการ
ฝXกเดินผูSปVวยตSองไดSรับการนวด และเตรียมกลSามเน้ือ
จากนักกายภาพบําบัดในระยะแรกก�อนฝXกเดิน ซ่ึง
เริ่มจากการใชSราวคู� แต�การทํากายภาพบําบัดแบบน้ี
ยังมีปTญหาค�อนขSางมากในส�วนของผูSปVวยเองและนัก
กายภาพบําบัด เน่ืองจากกรณีผูSปVวยมีอาการทาง
ระบบประสาทค�อนขSางหนัก ผูSปVวยจะทรงตัวไม�ไดS
เลย ทําใหSตSองใชSนักกายภาพบําบัดจํานวนมากกว�า 2 
คนในการ [3] พยุงตัวผูSปVวยเพ่ือฝXกยืน หรือเดินบน
ราวคู� ดังรูปท่ี 2 และบางครั้งจะไม�สามารถทําไดS ดSวย
ขSอจํากัดของผูSปVวยเอง (อาการของโรค) และขSอจํากัด
ของนักกายภาพ 

 
 
 
 

ในปTจจุบันมีการนําเทคโนโลยีหุ�นยนต.ช�วย
ฝXกการเดินเขSามาช�วย เพ่ือใหSการทํากายภาพบําบัด
ทํ า ไ ดS ง� า ย ข้ึ น  ซ่ึ ง มี อ ยู�  2 รู ป แ บ บ  [4] คื อ 
Exoskeleton (Lokomat, Autoambulator, 

LOPEZ) และ End-effector (Gait trainer , Haptic 
Walker ) ดังรูปท่ี 3 จากประสิทธิภาพของหุ�นยนต.
ช�วยฝXกเดิน ทําใหSสามารถทํากายภาพบําบัดผูSปVวย
ไดSมากข้ึน และมีประสิทธิภาพในการรักษาค�อนขSาง
สูง มีผลเพ่ิมความสามารถในการเดินไดSอย�างมี
นัยสําคัญทางสถิติหากเปรียบเทียบกับกลุ�มท่ีฝXกเดิน
ดSวยการกายภาพบําบัดแบบดั้งเดิม  

 
 
 

โดยหลังจากท่ีไดSทําการฝXกเดินดSวยการ
กายภาพบําบัดแบบดั้งเดิม หรือ ผ�านการฝXกเดินดSวย
เทคโนโลยีหุ�นยนต.ช�วยฝXกการเดินแลSวจนมีระดับ
ความสามารถการเดิน (FAC) ระดับ 3-5 แลSวจะเปOน
ช�วงฟ|}นฟูกลSามเน้ือ โดยผูSปVวยจะตSองฝXกเดินบ�อยๆ
โดยใชSโครงช�วยเดิน (Walker) ใหSมากท่ีสุด ซ่ึงทําใหS
มัดกลSามเน้ือแข็งแรง แต�ปTญหาท่ีเกิดข้ึน คือ การหก
ลSมจากการท่ีอุปกรณ.ไม�มีระบบพยุงนํ้าหนัก (Body 
Support) [3] เน่ืองจากผูSปVวยโรคหลอดเลือดสมอง
มักจะมีความพิการหลงเหลืออยู�  ส� งผลต�อการ
เคลื่อนไหวร�างกายและรูปแบบการเดิน ทําใหSมีความ
เสี่ยงต�อการพลัดตกหกลSมเพ่ิมข้ึนเปOน 2-3 เท�าเม่ือ
เทียบกับประชากรกลุ�มอายุเดียวกัน ซ่ึงการท่ีจะแกSไข
ปTญหาการหกลSมไดSน้ัน ก็คือ [5] การฝXกเดิน เพ่ือช�วย
สรSางเสริมความแข็งแรงของ กลSามเน้ือ และปcองกัน
การหกลSม ซ่ึงวิธีน้ีไดSรับการพิสูจน.ทางวิชาการแลSวว�า 
ช�วยปcองกันการหกลSมไดSดี ท่ีสุด การท่ีผูSปVวยโรค
หลอดเลือดสมองหกลSมนํามาซ่ึงความสูญเสีย ทําใหS
เกิดการบาดเจ็บตั้งแต�เล็กนSอยจนกระท่ังรุนแรงหรือ
เสียชีวิต ท้ังยังส�งผลต�อสุขภาพจิต สุขภาพกาย และ
ยังรวมถึงความสูญเสียทางเศรษฐกิจต�อครอบครัว

รูปท่ี 2 การฝXกเดินดSวยการกายภาพบําบัดแบบดั้งเดิม 

รูปท่ี 3 การฝXกเดินหุ�นยนต.ช�วยฝXกเดิน 
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และสังคม รSอยละ 20-30 ของผูSปVวยท่ีมีชีวิตรอดหลัง
การหกลSมไดSรับผลกระทบอ่ืน ๆ ตามมา ดังน้ันการ
ปcองกันการหกลSมย�อมดีกว�าการรักษา  

จากปTญหาท้ังหมดท่ีกล�าวมาท้ังหมดผูSจัดทํา
จึงเกิดความคิดท่ีจะพัฒนาโครงช�วยเดินฝXกเดิน 
(Walker) ท่ี มี ระบบ  Body-weight Support เพ่ื อ
ช�วยใหSผูSปVวยสามารถพยุงนํ้าหนักของตัวเองเพ่ือท่ีจะ
ทรงตัวดSวยตัวเองไดS และยังสามารถเคลื่อนท่ีไปในท่ี
ต�างๆไดSอย�างอิสระ โดยในงานวิจัยช้ินน้ีจะมุ�งเนSน
ช�วยเหลือผูSปVวยท่ีมีปTญหาดSานอัมพาตครึ่งซีกและ
กลSามเน้ืออ�อนแรงท่ีมีระดับความสามารถการเดิน 
(FAC) ระดับ 3-5 ข้ึนไป เพ่ือเสริมสรSาง และฟ|}นฟู
กลSามเน้ือใหSกลับมาใกลSเคียงปกติไดSมากท่ีสุด 

 
2. เง่ือนไขและขอบเขตของสิ่งประดิษฐN 

โครงช�วยฝXกเดินท่ีมีระบบพยุงนํ้าหนักบางส�วน
สําหรับผูSท่ีมีปTญหาการเคลื่อนไหว (Space Walker) 
ถูกออกแบบมาใหSใชSสําหรับผูSปVวยท่ีมีปTญหาดSานการ
เดินท่ีสามารถใชSไดSหลังจากผ�านการฝXกเดินมาแลSว 
จนมีค�าระดับความสามารถในการเดินท่ีดี สามารถท่ี
จะพอเดินไดSดSวยตัวเอง หรือช�วยเหลือตัวเองไดSบSาง 
(FAC Scores 3-5) ดังรูปท่ี 4  โดยตัวเคร่ืองจะตSอง
สามารถช�วยพยุ�งตัวผูSปVวยใหSขึ้นมายืนและทรงตัวไดS
ในระหว�างการใชSเคร่ือง พรSอมท้ังสามารถช�วยผูSปVวย
ใหSสามารถกSาวเดินโดยมีนํ้าหนักตัวท่ีลงท่ีฝVาเทSาลดลง
ไดSตามรูปแบบท่ีตั้งไวS เพ่ือเปOนการช�วยผ�อนแรงผูS
ช�วยเหลือผูSปVวย รวมถึงทําใหSเกิดประสิทธิภาพสูงสุด
ในการกายภาพบําบัด โดยผูSปVวยจะไม�เหน่ือยและลSา
จากการใชSงานเคร่ือง เม่ือเทียบกับการใชSเทคนิค
ท่ัวไป เช�น การใชSโครงช�วยฝXกเดิน หรือไมSเทSาช�วย
เดินแบบท่ัวไป 

 
 

 
 
 

 
รูปท่ี 4 Work Step ของการใชSงาน  

 
3. แนวคิดในการออกแบบ 

ในฝXกเดินดSวยโครงช�วยฝXกเดินน้ันสําหรับผูSปVวยท่ี
มีปTญหาการเคลื่อนไหวในส�วนของการเดินน้ัน จาก
การศึกษาท้ังในรูปแบบการเดินหลังจากท่ีผูSปVวยผ�าน
การการภาพบําบัดมาน้ัน พบว�ามี 2 ส�วนสําคัญท่ี
จําเปOนในการฝXกเดินดSวยโครงช�วยฝXกเดิน คือ 1. การ
ยกและพยุงนํ้าหนัก เพ่ือช�วยแบ�งเบาภาระจากการท่ี
กลSามเน้ือของผูSปVวยยังมีความแข็งแรงไม�มากพอ ท่ีจะ
เดินดSวยตัวเอง 2. การปcองกันการหกลSมซ่ึงช�วยเสริม
ความม่ันใจในการเดิน ช�วยใหSผูSปVวยกลSาท่ีจะเดินมาก
ข้ึน  ซ่ึงส� งผลดีต�อการฝXก เดิน   และท� าทางการ
เคลื่อนไหวตSองเสมือนการเดินปกติ 

ดังน้ันจึงไดSออกแบบโครงช�วยฝXกเดินท่ีมีระบบ
พยุงนํ้าหนักบางส�วน โดยในส�วนของการพยุงนํ้าหนัก
น้ัน จะเปOนการพยุงนํ้าหนักแบบ Dynamic Support 
โดยไดSทําการประยุกต.มาจากรูปแบบของอุปกรณ.ท่ีมี
ช่ื อ ว� า  ZeroG: overground gait and balance 
training system ซ่ึงเปO น อุปกรณ. สํ าหรับ ใชSพ ยุ ง
นํ้าหนักผูSปVวย เพ่ือฝXกการเคลื่อนไหว และสามารถ
ปcองกันการหกลSมไดS โดยระบบมีความความสามารถ
ในการปรับระดับนํ้าหนักไดSถึง 150 lb โดยการใชS
งานจะเคลื่อนท่ีไปตามรางท่ีอยู�เหนือศรีษะ ซ่ึงจาก
การศึกษาพบว�า ไม�เหมาะสมกับผูSปVวย เพราะ ถูก
จํากัดใหSเคลื่อนท่ีไปไดSแค�ตามราง และการใชSงานยัง
ตSองเดินทางไปโรงพยาบาล หรือสถานท่ีท่ีมีการติดตั้ง 
ซ่ึงทําใหSเสียเวลาและค�าใชSจ�าย ซ่ึงเปOนการลดโอกาส
ในการกลับมาเดินไดSเปOนปกติอีกคร้ังหน่ึงของผูSปVวย  
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รูปท่ี 5 ZeroG: overground gait and 
balance training system 

 
จึงไดSนําเอาเครื่อง ZeroG: overground gait and 
balance training system [6][7] ดังรูปท่ี 5 มาทํา
การปรับปรุงใหSเหมาะสม เช�น ลักษณะการใชSงาน 
โดยไดSทําการออกแบบและปรับปรุงใหม� ใหSมีความ
เหมาะสมกับผูS ปV วยมาก ข้ึน  โดยยั งคงลั กษณ ะ
คุณสมบัติเดิม แต�สามารถเคลื่อนท่ีไดS มีขนาดเล็ก ใชS
งานไดSสะดวก เพ่ือเพ่ิมโอกาสในการเขSาถึงอุปกรณ.
ของผูSปVวยไดSโดย ดังแผนความคิดในรูปท่ี 6 

 
 

 
 
รูปท่ี 6 แผนผังความคดิในการออกแบบ Space Walker 

 

4. การออกแบบกลไกและหลักการทํางาน 
การออกแบบกลไกการพยุงนํ้าหนักน้ันมีข้ันตอน

ประกอบดSวยการหาแนวคิดในการออกแบบ และ 
การนํามาสรSางตSนแบบ 

4.1 แนวคิดในการออกแบบระบบพยุงนํ้าหนัก 
สําหรับการออกแบบระบบพยุงนํ้าหนักน้ันไดS

แนวคิดมาจากอุปกรณ.ทุ�นแรงท่ีใชSในการยกของหนัก 
ท่ีมีช่ือว�า Equipois zeroG ดังรูปท่ี 7 โดยเปOนระบบ 
Weight Support ท่ีสามารถนํามาช�วยยกเคร่ืองมือ
ต�างๆ ท่ีมีนํ้าหนักมาก โดยใชSสปริงเปOนตัวรับนํ้าหนัก 
โดยสามารถปรับนํ้าหนักไดSโดย ปรับความสั้น – ยาว 

สปริง เพ่ือปรับนํ้าหนักไดS และสามารถนํามาต�อกัน
หลายๆ ตัว เพ่ือการรับนํ้าหนักท่ีมากข้ึนไดSอีกดSวย  

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 7 Equipois zeroG 
โดยมีการนําไปใชSงานในหลายๆดSาน เช�น ในการ

ถ�ายวีดีโอ (Steady Cam) เพ่ือแบ�งเบาภาระการถือ
วัตถุหนักๆใหSอยุ�น่ิงๆ ไดS ดังรูปท่ี 8 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 8 Steady Cam 

 

โดยการพยุงนํ้าหนักน้ันไดSทําการเปลี่ยนจากการใชS
สปริง เปOนแกhสสปริงเพ่ือใหSแรงท่ีเกิดข้ึนในการพยุง
นํ้าหนักมีค�าคงท่ี ไม�สวิงข้ึน-ลง มากเท�าสปริง ดังรูปท่ี 
9 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 9 Gas Spring Application 
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4.2 ระบบพยุงนํ้าหนักบางส�วนแบบไดนามิก 
(Dynamic Partial Weight Support) 

การออกแบบกลไกพยุงนํ้าหนักในโครงช�วยฝXก
เดินน้ัน จะมีระบบพยุงนํ้าหนักติดตั้งไวSอยู�บริเวณ
ดSานหลังช้ินงาน โดยมีแกhสสปริงเปOนตัวปรับระดับ
นํ้าหนัก ทําการเช่ือมต�ออยู�กับช้ินส�วน 2 ช้ิน เพ่ือใหS
กลไกสามารถเคลื่อนท่ีในแนวข้ึน – ลงไดS โดย โดย
ผูS ใชSงานจะอยู�ดSานหนSาของโครงช�วยฝXกเดิน โดย
ผูSใชSงานจะทําการยึดตัวเองกับโครงช�วยฝXกเดินท่ี
บริเวณตSนขาท้ังสองขSาง โดย walker น้ันจะเปOนแบบ 
[8] Posterior Walker ดังรูปท่ี 10 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 10 Walker Isometric 
 

โดยการปรับนํ้าหนักของการพยุงน้ัน จะใชSแกhส
สปริงขนาด 350 นิวตัน จํานวน 2 ตัว โดยสามารถ
ปรับระดับ นํ้าหนักของแรงพยุงไดSตั้ งแต�  10-60 
กิโลกรัม และจะใชSการปรับมุมของ Gas Spring 
เพ่ือใหSเกิดการเปลี่ยนแปลงของแรงโดยใชS Linear 
Actuator ทําการเลื่อนเขSา – ออก โดยตําแหน�งท่ีมุม
นSอยจะเกิดแรงนSอย และตําแหน�งท่ีมุมเยอะท่ีสุด จะ
เกิดแรงสูงท่ีสุด โดยปกติการพยุงนํ้าหนักของผูSปVวย
น้ันจะใชSค�าไม�เกิน 30% ของนํ้าหนักตัวผูSปVวยในการ
พ ยุง โดยการคํานวณ นํ้ าห นักจะ ใชS โป รแกรม 
Working model ในการคํานวณนํ้าหนัก ดังรูปท่ี 11 
และ 12  

 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปท่ี 11 การปรับมุม เพ่ือใหSเกิดนํ้าหนักท่ีพยุง

นSอยท่ีสุด 
 
 
 

 
 
 
 
 
รูปท่ี 12 การปรับมุม เพ่ือใหSเกิดนํ้าหนักท่ีพยุง

มากท่ีสุด 
 

5. ขั้นตอนการใช)งาน 
Space Walker สามารถใชS ไดS กับผูSปV วย โดย

จะตSองติดตัวรัดตSนขาก�อนการใชSงานตั้งแต�ท�าน่ังบน
รถเข็น จนกระท้ังเริ่มยืนใชSเคร่ือง โดยในส�วนของ
ข้ันตอนการใชS Space Walker ในรูปแบบของเครื่อง
ทํากายภาพบําบัดน้ัน ประกอบดSวยขั้นตอนท้ังหมด 6 
ข้ันตอน คือ 

1. การใส�ชุดช�วยพยุงตัวผูSปVวยจากในรถเข็นคน
พิการ ดังรูปท่ี 13(a)    
2. พยุงตัวผูSปV วยไป ท่ีโครงช�วยฝXกเดิน ดั งรูป ท่ี 
13(b,c) 

มวล 10 กิโลกรัม 

เกิดแรงใน Gas Spring 700 นิวตัน  
ท่ีมุมนSอย 

มวล 60 กิโลกรัม 

เกิดแรงใน Gas Spring 700 นิวตัน  
ท่ีมุมมาก 
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3. ติดตัดลhอคตSนขาใหSดังรูปท่ี 13(D)  

4. ติดเข็มขัดเขSากับตัวผูSปVวย ดังรูปท่ี 13(E) 

5. ทําการปรับระดับนํ้าหนัก ดังรูปท่ี 13(F) 
6. เริ่มใชSงาน ดังรูปท่ี 13(G) 

 
 
 
 
 
 
 

(a) 
 

 
 
 
 
 

(b) 
 
 
 
 
 
 
 

(c) 
 
 
 
 
 

 
(d) 

 
 
 
 
 
 

(E) 
 
 
 
 
 
 

(F) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(G) 
6. วิเคราะหNผลการทดสอบ   

ก ารท ด ส อ บ  Space Walker จ ะ เปO น ก า ร
ทดสอบการเดินจริงบน Force Plate เพ่ือดูนํ้าหนัก
ของตัวผูSปVวยท่ีลงท่ีฝVาเทSาในขณะท่ีเดิน โดยดูจาก 
Gait Cycle ท่ีไดSออกมาจากการเดิน และใชSตัวแปร
สําหรับการพิจารณาท่ีมีช่ือว�า Ground Reaction 
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Force ในขณะท่ีเดิน เพ่ือดูว�าแรงท่ีเกิดข้ึนสูงสุดใน
ขณะท่ีเดิน มีค�าเท�าไร ลดลงหรือไม� โดยผูSทดสอบ
ของเราเปOนเพศหญิ ง มี นํ้ าหนักตัว 50 กิโลกรัม 
ร�างกายแข็งแรง ดังรูปท่ี 14 

 
 
 

 
รูปท่ี 14 Force Plate และการเดินบน Force Plate 
 
โดยแบ�งการทดสอบเปOน 4 เง่ือนไข คือ 

1. การเดินปกติ 
2. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 10% 

ของนํ้าหนักตัว 
3. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 20% 

ของนํ้าหนักตัว 
4. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 30% 

ของนํ้าหนักตัว 
ผลทดสอบท่ีไดS  จะออกมาเปOนกราฟ Gait 

Cycle โดย เรานําจุดสูงสุดของกราฟ เรียกว�า Peak 
Ground Reaction force ใ น จั ง ห ว ะ  Stance 
Phase มาพิจารณาซ่ึงเปOนตําแหน�งท่ีเกิดแรงสูงท่ีสุด 
ในขณะท่ี เดิน โดยท่ัวไปแลSว ค� า Peak Ground 
Reaction Force จ ะ มี ค� า ม าก ก ว� า นํ้ าห นั ก ตั ว
ประมาณ 10% ดังรูปท่ี 15 
 
 
 

 
รูปท่ี 15 Gait Cycle ปกติของการเดินปกติ 

 
โดยมีรายละเอียดผลการทดสอบดังน้ี 

1. การเดินปกติ  

จากกราฟ พบว�า ค�า Peak Ground 
Reaction force ใ น จั ง ห ว ะ  Stance 
Phase มีค� า 531 นิวตัน ซ่ึงจะตรงกับ
ทฤษฏีจะมีค�ามากกว�านํ้าหนักตัวประมาณ 
10% ดังรูปท่ี 16 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 16 Gait Cycle ของการเดินปกติ 
2. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 10% ของ

นํ้าหนักตัว 
จากกราฟ พบว�า ค�า Peak Ground 

Reaction force ในจังหวะมีค�า 455 นิว
ตัน ดังรูปท่ี 17 
 
 
 
 
 
 
รูปท่ี 17 Gait Cycle พยุงนํ้าหนัก 10%  

3. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 20% ของ
นํ้าหนักตัว 

จ า ก ก ร า ฟ  พ บ ว� า  ค� า  Peak 
Ground Reaction force ในจังหวะมีค�า 
387 นิวตัน ดังรูปท่ี 18 
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รูปท่ี 18 Gait Cycle พยุงนํ้าหนัก 20%  

 
4. การเดินดSวยการพยุงนํ้าหนัก 30% ของ

นํ้าหนักตัว 
จ า ก ก ร า ฟ  พ บ ว� า  ค� า  Peak 

Ground Reaction force ในจังหวะมีค�า 
322 นิวตัน ดังรูปท่ี 19 

 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 19 Gait Cycle พยุงนํ้าหนัก 30% 
นํามาสรุปผลการทดสอบไดSเปOนดังน้ี ดังรูปท่ี 20 
 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 20 สรุปผลการทดสอบ 
 พบว�านํ้าหนักตัวของผูSใชSงานจะลดลงตาม

การปรับระดับนํ้าหนักของระบบพยุงนํ้าหนักท่ีมาก
ข้ึน 

 
 

7. สรุปผล 
จากการทดสอบการใชSงานกับคนปกติและ

วิเคราะห.การทดสอบการเดินบน Force Plate 
รวมถึงคําแนะนําจากนักกายภาพบําบัด พบว�า
ตัวเครื่องสามารถใชSงานไดSอย�างมีประสิทธิภาพ ตรง
กับเง่ือนไขในการออกแบบ โดยมีประสิทธิภาพใน
พยุงนํ้าหนักไดSเปOนอย�างดี แต�จะพบว�ายังคงมีปTญหา
สําห รับสํ าหรับทางดS านการออกแบบโครงฐาน
ดSานล�าง ซ่ึงเกิดการชนของปลายสSนเทSา โดย Space 
Walker กํ าลั งอ ยู� ในช� วงของการปรับป รุง และ
ทดสอบกับผูSปVวยจริง 

สํ า ห รั บ ก า ร ท ด ส อ บ เค ร่ื อ ง ช� ว ย ทํ า
กายภาพบําบัด Space Walker กับคนปกติ พบว�า
นอกจากตัวอุปกรณ.จะมีประโยชน.ต�อผูSปVวยในดSาน
การพยุงนํ้าหนัก และปcองกันการหกลSมไดSเปOนอย�างดี
แลSว ตัวอุปกรณ.ยังสามารถช�วยเหลือผูSท่ีเก่ียวขSองไดS
เปOนอย�างดีเช�น นักกายภาพบําบัด หรือผูSดูแลผูSปVวย 
จากการท่ีตัวเครื่องช�วยประคองตัวผูSปVวยไดS  ตัว
อุปกรณ. Space Walker ถูกออกแบบมาใหSสามารถ
ใชSไดSในบSาน โรงพยาบาลชุมชน หรือสาธารณะสุข
ชุมชน เพ่ือใหS เพียงพอสําหรับความตSองการของ
ผูSปVวยท่ีมีจํานวนมาก จากการท่ีตัวอุปกรณ.มีราคา
ตSนทุนไม�เกิน 2 หม่ืนบาท และดูแลรักษาง�าย รวมถึง
การทํางานไม�ซับซSอน ทําใหSเปOนการเพ่ิมโอกาสใหS
ผูSปVวยสามารถเขSาถึง เคร่ืองช�วยทํากายภาพบําบัด
ชนิดน้ีไดSมากข้ึน อีกท้ังยังเปOนการช�วยเพ่ิมกําลังใจใหS
ผูSปVวย จากการท่ี ผูSปVวยสามารถช�วยตัวเองไดSมากขึ้น 
โดยไม� เปOนภาระของผูSดูแลมากนัก ทําใหSผูSปV วย
สามารถฟ|}นฟูไดSเร็วข้ึนจากกําลังกายและกําลังใจ  
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