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บทคดัย่อ  
ในการดูแลผูป้่วยทีไ่มส่ามารถชว่ยเหลอืตนเองได้นัน้ จ าเป็นต้องมกีารปรบัเปลีย่นอริยิาบถของผูป้่วยเพือ่

ป้องกนัการเกดิภาวะโรคแทรกซอ้น การเคลือ่นยา้ยผูป้่วยจากเตยีงสู่เกา้อี้ และจากเกา้อี้สู่เตยีง เป็นวธิกีารป้องกนั
ไดอ้กีทาง โดยในงานวจิยันี้ไดอ้อกแบบเตยีงชว่ยนัง่ทีส่ามารถปรบัรปูแบบเพือ่ใหเ้ขา้กบัเตยีงของผูป้่วย หรอืเกา้อี้ที่
ผูป้่วยนัง่ ทีร่ะดบัความสงูนัน้ๆ เพือ่เพิม่ความสะดวกใหแ้กผู่ดู้แลผูป้่วยในการเคลือ่นย้าย พรอ้มปรบัอริยิาบทใหถู้ก
หลกัทางสรรีวทิยา ซึง่ระบบเดมิเป็นแบบมอเตอร์ไฟฟ้าทีข่บัระบบ X-lift ระบบดงักล่าวหากกา้น X-lift มแีรงเสยีด
ทานตามข้อต่อมากจ าเป็นต้องใชม้อเตอร์ทีม่กี าลงัสูง และโครงสรา้งทีม่คีวามแขง็แรงมากเพือ่ไม่ใหเ้สยีรูป จงึได้
เปลีย่นมาเป็นระบบไฮดรอลกิส ์ทีม่กี าลงัในการยกวตัถุไดด้ ีโดยได้ออกแบบระบบไฮดรอลกิส์ ซึง่มกีระบอกไฮดรอ
ลกิสใ์นการขบัระบบ X-lift เพือ่ใชใ้นการการปรบัระดบัความสงู และรองรบัความสงูของเตยีงผูป้่วยที ่80 เซนตเิมตร 
กบัเกา้อี้ทีใ่หผู้ป้่วยนัง่ทีค่วามสงูต ่าสดุ 45 เซนตเิมตร โดยน ้าหนกัของผูป้่วยไม่เกนิ 150 กโิลกรมั และเป็นการผ่อน
แรงผูดู้แลผูป้่วยในการเคลือ่นยา้ยผูป้่วยทีไ่มส่ามารถชว่ยเหลอืตวัเองได ้
ค ำหลกั: รถเขน็ผูป้่วย, ไฮดรอลกิส์, ผูป้่วย 
 
Abstract 

To care for patients who cannot help themselves then. Require modification of the patient's 
posture to prevent the occurrence of complications. Moving patients from bed to chair. And from chair to 
bed. As a way to prevent another. In this research, one can design wheelchair can be adjusted to height 
match of the patient's bed or chair. For added convenience to patients' mobility. And the poses were of 
Ergonomics principle. The old system is an electric motor that drives the system if the system X-lift lever 
frictions by X-lift joints are required with high power motor. And the structure is very strong to prevent 
deformation. Has switched to a system of hydraulic devices. That has the capacity to lift a good by design, 
hydraulic devices. The hydraulic cylinder devices in the drive system used in the X-lift height adjustment. 
And accommodate the height of patient beds to 80 cm with a chair to the patient sits at a minimum height 
of 45 cm by the patient's weight not exceeding 150 kilogram and it is labor caregivers to move patients 
with cannot help themselves. 
Keywords: wheelchair, hydraulic, patients.  
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1. บทน า 
ในการดูแลผูป้่วยทีไ่มส่ามารถชว่ยเหลือ่ตนเองนัน้ 

จ าเป็นต้องมกีารปรบัเปลีย่นอริยิาบถจากเตยีงสู่เกา้อี้ 
และจากเก้าอี้สู่เตยีง โดยปกตจิะใช้การอุ้มผู้ป่วย ซึง่
สว่นใหญ่จะใชผู้ดู้แลอย่างน้อง 2 คน แต่จะดกีว่าหากมี
การประยุกต์ใช้อุปกรณ์ หรือกลไกที่ช่วยให้ผู้ป่วย
เครื่องย้ายจากเตยีงมาสู่เก้าอี้ ท าให้เกดิแนวคดิทีใ่ช้
เตียงทีส่ามารถปรบัเป็นเก้าอี้ มารบัผู้ป่วยจากเตียง
หลกั แลว้ปรบัมาเป็นเกา้อี้ สว่นระบบการปรบัความสูง
นัน้ จากงานวจิยัเดมิทีไ่ดม้กีารออกแบบและสรา้งเตยีง
ช่วยนัง่โดยใช้ระบบมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นกลไกยกเตียง 
ซึง่ขบัทีก่า้น X-Lift 2 ต าแหน่ง แต่พบปญัหาคอื ก าลงั
มอเตอรส์งูแต่ไมเ่พยีงพอ เนื่องจากแรงเสยีดทานจาก
จุดหมนุต่างๆ ของ X-Lift อกีทัง้ยงัพบปญัหาจากรอบ
การหมุนของมอเตอร์ที่ไม่เท่ากัน ท าให้ใช้งานปรับ
ระดับความสูงแล้วระนาบของเบาะไม่ได้ระดับ ซึง่ใน
งานนี้จึงได้เปลีย่นมาใช้ระบบไฮดรอลกิส์ช่วยในการ
ยกเพราะสามารถยกของ หรอืวตัถุทีม่นี ้าหนักมากได ้
ดงันัน้หากน าระบบไฮดรอลกิส์มาประยุกต์แทนระบบ
มอเตอรไ์ฟฟ้าเพือ่ขบัระบบ X-Lift จะสามารถออกแรง
ในการยกน ้าหนักได้มากกว่า และสามารถใช้เป็นตัว
ขบัเพยีงตวัเดยีวได ้เพือ่ป้องกนัปญัหาเรือ่งเบาะไม่ได้
ระนาบ 

  
2. ทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 

2.1 สมการหาระยะความสูง 
กลไกการยกแบบไขว ้(X–Lift) ระยะของความสูง

จะขึ้นอยู่กบัความยาวของกา้นยกและจ านวนชัน้ของ
กลไก 

 
 

รปูท่ี 1 กลไกการยกแบบไขว ้(X-Lift) 
 
ซึง่สามารถหาความสงูของกลไกไดจ้ากสมการนี้ 

y = nL sin θ   (1)  

 Fc =       
    

 =   

    
    (2)   

 Fc = Fa  
  

 
 
 

      (3) 

 
โดยที ่ y คอื ความสงูของกลไกการยก (mm) 
 n คอื จ านวนชัน้ของกลไกการยก 
 L คอื ความยาวของกา้นยก (mm) 
 θ คอื มมุของกลไกการยก (rad) 
 Fa คอื น ้าหนกัทีต่อ้งการยก (N) 
 Fc คอื แรงทีใ่ชใ้นการยก (N) 

 
2.2 ความเค้นดดัในคาน 

ชิน้สว่นของเตยีงบางต าแหน่งจะรบัแรงในแนวดิง่
ลกัษณะเช่นเดยีวกบัคานทัว่ไป ฉะนัน้จงึใชค้วามเค้น
ดดั เป็นขอ้จ ากดัในการออกแบบความเคน้ดดัสูงสุดจะ
เกิดที่ผิวนอกสุดของคาน ณ ต าแหน่งที่โมเมนต์ 
(bending moment) ดดัมคี่าสูงสุด ซึง่ค านวณได้จาก
สมการความเคน้ดดัดงัสมการที ่(1) 
 

 σb =  
  

 
 (4) 

 
โดยที ่ M คอืโมเมนต์ดดั (N.mm) 
 c คอื ระยะจากแกนสะเทนิ (mm) 
 I คอื โมเมนต์ความเฉื่อย (mm4) 

 
3. การออกแบบ 

3.1 การออกแบบโครงสร้างการปรบัความสูง 
จากชิน้งานเดมิทีม่รีะยะส าหรบั X-Lift แบบ 2 ชัน้ 

ทีใ่ชร้ะบบมอเตอร์ไฟฟ้านัน้ เมือ่ท าการเปลีย่นระบบ
มาเป็นระบบไฮดรอลกิส์ ซึ่งเป็นต้องออกแบบระยะ
ของ X-Lift เพื่อให้ความสูงรวมนัน้สามารถใช้งาน
ร่วมกบัความสูงของเตียงผู้ป่วยทีร่ะยะ 80 cm และ
เกา้อี้ทีร่ะยะ 45 cm ได้ จงึพจิารณาความสูงออกเป็น 
3 สว่นดงันี้ 

 
 



         การประชุมวชิาการเครอืขา่ยวศิวกรรมเครื่องกลแหง่ประเทศไทย ครัง้ที่ 27 
                     16-18 ตุลาคม 2556 พทัยา จงัหวดัชลบุร ี
 

 
DRC-2022 

ส่วนที่ 1 โครงเหล็กใตเ้บาะความสงูคงที ่30 cm 

ส่วนที ่2 X – lift ความสงูปรบัไดท้ี ่5 - 40 cm 

ส่วนที ่3 ลอ้ความสงูคงที ่10 cm 
ตารางที ่1 ตารางสรปุการออกแบบความสงู 

 
ในการออกแบบระบบยกของเกา้อี้ช่วยนัง่ความสูง

ทีต่้องการ 45 – 80 cm เมือ่เปลีย่นมาใชร้ะบบไฮดรอ
ลกิส์แล้วเผื่อระยะทีข่องกระบอกไฮดรอลิกส์  พบว่า
ระยะในการปรบัความสูงที่ได้เป็น 50 – 80 cm ซึง่มี
โอกาสทีผู่ป้่วยอาจจะนัง่แลว้ขาลอยจากพื้นอยู่ 5 cm 
ซึ่งเป็นค่าที่ไม่มากนัก จึงใช้ระยะความสูงนี้ในการ
ออกแบบระบบยกของ X-Lift กบัระบบไฮดรอลกิส ์
 
3.2 การค านวณหาค่าความแขง็แรง 

เนื่องจากเตียงช่วยนัง่เดิมเป็นระบบไฟฟ้า ที่
ก าหนดการบัน ้าหนักสูงสุด 100 กโิลกรมั แต่เมื่อได้
เปลี่ยนมาเป็นระบบไฮดรอลิกส์ที่ร ับน ้ าหนัก ได้
ค่อนข้างมากนั ้น ปญัหาที่ต้องระวังคือเรื่องของ
โครงสร้างว่ารับน ้ าหนักได้หรือไม่ โดยในครัง้นี้ได้
ก าหนดน ้าหนักสูงสุดของผู้ป่วยอยู่ที ่150 กโิลกรมั 
และน ้าหนักสูงสุดทีก่ดอยู่ในต าแหน่งบรเิวณแผ่นหลงั 
โดยน ้ าหนักเป็น 67% ของน ้าหนักตัว ซึ่งสามารถ
ค านวณความแขง็แรงไดด้งันี้ 

 
 M =  W x L (5) 

 M =  (150 x 0.67 x 9.81) x (465 / 2) 
  = 229222.91 N.mm 
 C = 17.65 mm 
 I = 8203.6 mm4 

และหาความเคน้ดดัได ้
 

      
  
  (6) 

      
                  

       
     = 493.17 N / mm2 
 

โครงเตยีงใชเ้หลก็ฉาก 4 ชิน้ จะได ้
 

       
  

  (7) 

  =  
      
  

  =  123.29 N/mm2 
 
โดยความเค้นของวัสดุ   = 340 N/mm2 แต่เพื่อ
ความปลอดภยัในกรณีรบัแรงกระแทรก จงึใชค้่าความ
ปลอดภยัที ่2.5 จะได ้
 

      
   
    = 136 N/mm2 

 
จะเห็นได้ว่าความเค้นท่ีได้จากการค านวณจะ

เท่ากับ 123.29 N/mm2 และความเค้นใช้งานเท่ากับ 
136 N/mm2 เมื่อเปรียบเทียบความเค้นท่ีได้จากการ
ค านวณจะน้อยกว่าความเค้นใช้งาน ช้ินส่วนจะไม่เกิด
การเสียหายเมื่อใช้งานจริง 

 
3.3 การออกแบบการใช้งาน 

เนื่องจากเตียงช่วยนั่งเป็นระบบไฮดรอลิกส์แบบ
แย๊ก เพื่ออัดน้ ามันเข้าไปในกระบอกไฮดรอลิกส์ ด้วย
ความดันท าให้เกิดแรงผลักเป็นการยกเตียงช่วยนั่ง 
ดังนั้นในการใช้งานเตียงช่วยนั่งแบบระบบไฮดรอลิกส์ 
จะมีการติดต้ังระบบแย็กไว้ด้านหลัง บริเวณล่าง เพื่อ
เวลาการใช้งานจะสะดวกผู้ดูแลผู้ป่วย โดยใช้เท้า
เหยียบไปยังแป้นรองของระบบแย็กดังรูปท่ี 2 พร้อม

ส่วนท่ี ระยะความสูง 
ความสูงแบบ (cm) 

ระยะสูงสุด ระยะต า่สุด 

1 คงที่ 30 

3 คงที่ 10 

2 

ความสงูตอ้งการ 40 5 
1 X 40 + 10 

ความสงูรวม 80 + 50 
สว่นต่าง 0 5 
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ยกเท้าเพื่อเริ่มการแย๊กใหม่จนกว่าจะได้ความสูงท่ี
ต้องการ 
 

   
รปูท่ี 2 การปรบัความสงูของเตยีงชว่ยนัง่ 

 
ส่วนเวลาท่ีต้องการปรับระดับของเตียงช่วยนั่งลง 

ต้องเปิดทางน้ ามันของกระบอกไฮดรอลิกส์ให้ไหลกลับ 
ซึ่งได้ติดต้ังตัวเปิดปิดระบบนี้ ไว้ที่ต าแหน่งด้านใต้เบาะ
นั่ง ดังรูปท่ี 3 เพื่อให้สามารถเอื้อมมือไปปรับก้านคัน
โยกโดยการดึง โดยท่ีระยะการดึงคันโยกนั้นมีผลต่อ
ความเร็วในการลง ซึ่ งหากดึงสุดอาจท าให้ได้รับ
อันตรายได้ 

 

 
 

รปูท่ี 3 คนัโยกใหเ้ตยีงชว่ยนัง่เคลือ่นทีล่ง 
 

4. ผลการทดลอง 
ในการออกแบบระบบยกของสร้างเตียงช่วยนัง่

ด้วยระบบไฮดรอลกิส์ซึง่จากการทดลอง และทดสอบ
โดยเกบ็ขอ้มลูทีไ่ดจ้ากงานจรงิ เปรยีบเทยีบกบัชิน้งาน
ทีไ่ด้ออกแบบตามทฤษฎีแล้วน าค่ามาหาเปอร์เซ็นต์
ความผดิพลาด ซึง่การปรบัความสูงนัน้สามารถปรบั
ความสงูไดท้ี ่50 ถงึ 80 เซนตเิมตร ดงัรปูที ่4 

 
(ก)    (ข) 

 
รปูท่ี 4 แสดงการปรบัความสงูทีต่ าแหน่ง 

(ก) ความสงูต ่าสดุที ่50 เซนตเิมตร 
(ข) ความสงูสงูสดุที ่80 เซนตเิมตร 

 
4.1 ผลทดลองการปรบัระยะความสูง 
 ทีค่วามสงูต ่าสดุ 50 เซนตเิมตร วดัค่าจรงิได้ที ่54 
เซนติเมตร ซึง่มคี่าความคลาดเคลื่อนอยู่ที ่8 % ซึง่
เป็นคา่ทีค่อ่นขา้งน้อย 
 ทีค่วามสงูทีส่งูสดุ 80 เซนตเิมตร วดัค่าจรงิได้ 85 
เซนตเิมตร ซึง่มากกวา่คา่ทีต่ัง้ไว ้
 
4.2 ผลทดลองเปรียบเทียบ 
 จากผลการทดลองการปรบัความสูง สามารถสรุป
คา่ทีท่ดลองไดด้งักราฟแผนภูมริปูที ่5 
 

 
 รปูท่ี 5 แสดงกราฟเปรยีบเทยีบระดบัความสงูทีร่ะยะ 
  สงูสดุและระยะต ่าสดุ 
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ระยะท่ีออกแบ ระยะท่ีได้ 

สงูสดุ ต ่ำสดุ 
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5. วิเคราะห์ผลการทดลอง 
ในการปรับเตียงช่วยนัง่ที่ระยะต ่ าสุดได้ 54 

เซนตเิมตร ซึง่ค่าทีต่ัง้ไวอ้ยู่ที ่50 เซนตเิมตร ซึง่ไม่ได้
ตามทีก่ าหนดไว ้เพราะด้วยเรือ่งระยะของกระบอกไฮ
ดรอลกิส ์และความหนาของเหลก็ตรงกา้น X-Lift ส่วน
ของการปรบัเตยีงช่วยนัง่ทีร่ะยะสูงสุดค่าทีต่ัง้ไวอ้ยู่ที่
ระยะ 80 เซนติเมตร ซึ่งวัดออกมาจริงได้ที่ 85 
เซนตเิมตร ซึง่เกนิกวา่ทีก่ าหนดไวแ้ละยงัสามารถปรบั
ได้สูงกว่านี้อีก แต่เตียงช่วยนัง่จะเสยีสมดุล โดยได้
ปรบัใหร้ะบบ X-Lift นัน้เคลือ่นทีเ่ขา้มาในฐานเพยีงแค ่
1 ใน 3 ของฐานรองโครงเตยีงชว่ยนัง่ 

ในการปรับความสูงของเตียงช่วยนัง่จากระยะ
ต ่าสุดที ่54 เซนตเิมตร มาเป็นความสูงทีร่ะยะสูง 80 
เซนตเิมตร จะตอ้งท าการแย๊กทัง้หมด 19 ท ีโดยแต่ละ
ครัง้ของการแย๊กจะไดค้วามสงูเฉลีย่ 1.67 เซนตเิมตร 

 
6 บทสรปุและข้อเสนอแนะ 

6.1 จ านวนการแย๊กคร้ังที่ 8 และ 9 ของ
กระบอกไฮดรอลิก ห่างกนัจนเกินไป เน่ืองจากเกิด
การคา้งฝืดของ X-Lift ควรมีการใส่น ้ ามนัที่จุดหมุน
เพือ่ลดการฝืด 

6.2 ในส่วนของตวัชิ้นงานนัน้ถ้าหากผูป้่วยเป็น
คนตวัใหญ่เวลาขึน้ไปนอน สงัเกตวา่เหมอืนจะเกดิการ
ไหลในระดบัทีก่ ึง่นอนกึง่นัง่ไดม้คีวามคดิเหน็ว่าน่าจะมี
การสรา้งส่วนรองขาเพือ่ใหผู้ป้่วยนัน้ได้วางรองอกีทัง้
ยงัเกดิความสบายและผอ่นคลายใหก้บัผูป้่วยอกีดว้ย 

6.3 หากมกีารเปลีย่นลอ้หลงัใหม้ขีนาดใหญ่ จะ
ท าใหก้ารเคลือ่นยา้ยเตยีงชว่ยนัง่สะดวกขึน้ 

6.4 ในการใช้ระบบไฮดรอลกิจะสร้างก าลงัได้
มากกวา่ระบบมอเตอรข์บัระบบ X-Lift และต าแหน่ง ที่
เป็นจุดหมุนของเพลายงัพบความฝืดอยู่บ้าง จากการ
การทดลองปรับระดับขึ้นลงหลายๆ ครัง้ ต้องมกีาร
หลอ่ลืน่เป็นบางครัง้ 

6.5 การตดิตัง้ระบบตน้ก าลงัเพยีงตวัเดยีวในการ
ขบัให้ระบบกลไกเตียงปรับขึ้นลง ช่วยให้ระบบการ
ปรบัขึ้นลงรกัษาระดบัได้ดกีว่าตดิตัง้ระบบต้นก าลงั 2 
จุด แต่ระบบต้นก าลัง แบบตัวเดียวต้องใช้ก าลัง 

มากกว่าแบบ 2 จุด เป็น 2 เท่า ซึง่ไม่มีปญัหากับ
ระบบไฮดรอลกิ 

6.6 เตยีงชว่ยนัง่ถูกออกแบบมาเพือ่อ านวยความ
สะดวกในการปรบัอิรยิาบทจากท่านอนมาเป็นท่านัง่ 
หรอืทา่นัง่มาเป็นท่านอน และเพือ่ความปลอดภยัของ
เตียงช่วยนัง่ได้ตัง้ค่าเผื่อเรื่องแรงกระแทรกไว้ที ่2.5 
ซึง่รบัไดเ้พยีงแคผู่ป้่วยเทา่นัน้ ไม่สามารถใหบุ้คคลอื่น
ขึ้นบนเตยีงได้ เช่นการกายภาพ ดงันัน้หากต้องการ
กระท าอย่างอื่นกบัผูป้่วยทีน่อกเหนือจากการปรบัท่า
หรอืเปลีย่นอิรยิาบทใหม้ากระท าบนเตียงผูป้่วย หา้ม
กระท าบนเตยีงชว่ยนัง่เดด็ขาด 
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