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บทคัดย่อ 
 

โครงการนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือจัดสร้างรถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน เพ่ือค่าใช้จ่าย
ที่ถูกกว่าท้องตลาด และผู้ใช้งานสามารถพ่ึงตนเองได้ในการด ารงชีวิตประจ าวัน โดยขนาดรถเท่ากับ
รถไฟฟ้าที่มีขายตามท้องตลาดทั่วไป ผู้จัดท าได้เขียนโปรแกรมอาดุยโนควบคุมการเคลื่อนที่ของรถจาก
คันโยกจอยสติ๊ก โดยรถที่สร้างขึ้นมีขนาดน้ าหนัก 25 กิโลกรัม ใช้พลังงานจากแบตเตอรี่ขนาด 12 
โวลต์จ่ายไฟเลี้ยงให้วงจรเพ่ือบังคับทิศทางของรถ รถรับน้ าหนักได้สูงสุดไม่เกิน 100 กิโลกรัม และ
สามารถปรับมุมการนอนได้มากกว่า 160 องศา 

ผลการทดลอง พบว่าการท างานของรถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน สามารถ
ท างานได้ตามวัตถุประสงค์ รถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโนนี้สามารถปรับท่านั่งเป็นท่า
นอนได้ตามต้องการ ส่วนการควบคุมเปลี่ยนทิศทางสามารถบังคับเดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยงซ้าย เลี้ยว
ขวาจากคันโยกจากจอยสติ๊กได้ตามต้องการ ส่วนลักษณะทางสามารถใช้ได้ที่เป็นแบบทางเรียบและ
ทางลาดชัน 
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Abstract 
 

The purpose of this project is to construct a horizontal electric train controlled 
by the Arduino.  For the cost that is cheaper than the market and users can be self - 
reliant in daily life In which the car size is equal to the electric train that is sold in the 
general market. The organizers can write an arduino program to control the movement 
of the car from the joystick lever.  The built weighing 25 kilograms is powered by a 12 
volt battery that provides power to the circuit to control the direction of the car. The 
car can support a maximum weight of 100 kilograms and can be adjusted to more than 
160 degrees. 

Experimental results Found that the operation of the electric train is adjustable, 
controlled by Arduino Able to work according to objectives. This Arduino - style electric 
train can adjust the sitting position to your desired position.  The control to change 
direction can be forced forward, backward, left, right turn from the lever from the 
joystick as needed. As for the road characteristics, it can be used as smooth and sloping 
roads. 
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บทท่ี 1 
บทน า 

 
1.1  ปัญหาและความเป็นมาของโครงการ 

ปัจจุบันในสังคมไทยมีกลุ่มคนหนึ่งที่ในอดีตสังคมไทยมักมองข้าม นั่นคือ ผู้พิการและการ
ด ารงชีวิตของผู้พิการนับว่าเป็นกลุ่มผู้ด้อยโอกาสในสังคม จึงเป็นกลุ่มคนที่ถูกละเมิดสิทธิ และถูกเลือก
ปฏิบัติมากที่สุดกลุ่มหนึ่ง เนื่องจากเหตุผลหลายประการ อาทิความผิดปกติทางร่างกาย การถูกคนใน
ครอบครัวหลบซ่อนจากสังคมเพราะอับอาย โดยผู้พิการในปี พ.ศ. 2561 ผู้พิการทั้งหมดในประเทศ
ไทย จ านวน 1,995,767 คนและปัญหาของผู้พิการอันดับที่  1 คือ การเคลื่อนไหวหรือทางร่างกาย 
จ านวน 986,583 คน จึงเป็นจุดเริ่มต้นของการท าอุปกรณ์ตัวนี้นั้นมาจากการตั้งโจทย์ที่แตกต่างที่ว่า 
เพราะอะไรรถไฟฟ้าถึงปรับนอนไม่ได้ เพราะที่เห็นอยู่ตามท้องตลาดทั่วไปจะเป็นรถไฟฟ้าที่เป็นแบบ
นั่งเท่านั้น เลยน ามาสู่การปรับปรุงพัฒนาและศึกษาว่าจะท ายังไงให้รถไฟฟ้าตัวหนึ่งที่เป็นวิลแชร์ปกติ
สามารถนอนได ้

รถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน (Electric train sleeping with control arduino
) นั้นเป็นรถไฟฟ้าแบบปรับนอนได้ ซึ่งมีข้อพิเศษคือสามารถปรับจากท่านั่งที่เป็นรถเข็นหรือรถไฟฟ้า
แบบธรรมดามาเป็นท่านอนได้โดยตัวคนพิการเองและไม่ต้องใช้ไฟฟ้าและถูกกว่าท้องตลาด อุปกรณ์
ประเภทนี้ยังสามารถอ านวยความสะดวกให้กับผู้สูงอายุหรือผู้ป่วยได้อีกด้วยโดยรถไฟฟ้าแบบปรับ
นอนได้นี้ได้รับการออกแบบทางกลไกส าหรับช่วยผ่อนแรงในการยกช่วยในการนอนของผู้ใช้ ถ้าผู้ป่วย
อัมพาตระดับสูงที่ไม่สามารถควบคุมแขนได้ก็สามารถปรับนอนได้โดยมีผู้ช่วย ซึ่งมุมการนอนจะ
มากกว่า 160 องศา และสามารถรองรับน้ าหนักผู้ใช้ที่ 100 กิโลกรัม   

จากที่มาปัญหาและความส าคัญดังกล่าว คณะผู้จัดท าจึงมีแนวคิดที่จะจัดท าโครงการหัวข้อ 
เรื่อง รถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน การมีอุปกรณ์แบบนี้เข้ามาเสริมจะเป็นทางเลือกใหม่
ให้กับผู้บริโภคแล้ว ที่ส าคัญยังท าให้ผู้ใช้ไม่ว่าจะเป็นผู้ป่วยหรือผู้สูงอายุนั้นมีสุขภาพท่ีดีขึ้น  
 
1.2  วัตถุประสงค์ของโครงการ 

1.2.1 เพ่ือท ารถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโนด้วยการลดค่าใช้จ่ายที่ต่ าลงกว่า
ท้องตลาด 

1.2.2 เพ่ือให้ผู้สูงอายุสามารถพ่ึงตนเองได้ในการด ารงชีวิต 
1.3  ขอบเขตของโครงการ 
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1.3.1 จัดท ารถไฟฟ้าแบบปรับนอนจ านวน 1 คัน 
1.3.2 ขนาดเท่ากับรถไฟฟ้าทั่วไป 
1.3.3 ควบคุมจอยสติ้กด้วยอาดุยโน 
1.3.4 น้ าหนักของรถไฟฟ้าแบบปรับนอน 25 กิโลกรัม 
1.3.5 แบตเตอรี่ของรถไฟฟ้าแบบปรับนอนอยู่ได้ 4 – 5 ชั่วโมง 
1.3.6 รถไฟฟ้าแบบปรับยืนรองรับน้ าหนักได้สูงสุดที่ 100 กิโลกรัม 
1.3.7 มุมการนอนจะมากกว่า 160 องศา 

 
1.4  ขั้นตอนการด าเนินงาน 

1.4.1 ศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวข้อง 
1.4.2 เสนอโครงการ 
1.4.3 จัดหาซื้ออุปกรณ์ 
1.4.4 สร้างรถไฟฟ้าแบบปรับยืนควบคุมด้วยอาดุยโน 
1.4.5 สร้างและเขียนโปรแกรม 
1.4.6 ทดสอบและแก้ไขโปรแกรม 
1.4.7 ทดสอบรถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
1.4.8 จัดท ารูปเล่มรายงานโครงการ 
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1.5  แผนการด าเนินงานตลอดโครงการ 
ตารางท่ี 1.1 แผนการด าเนินงาน  

ขั้นตอนการด าเนินงาน 
พ.ศ. 2562 พ.ศ. 2563 

มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. 

1. ศึกษาข้อมูลที่เก่ียวข้อง 
 

        

2. เสนอโครงการ          

3. จัดหาอุปกรณ์          

4. สร้างรถไฟฟ้าแบบปรับยืนควบคุม
ด้วยอาดุยโน 

         

5. สร้างและเขียนโปรแกรม          

6. ทดสอบและแก้ไขโปรแกรม          

7. ทดสอบรถเข็นคนพิการแบบปรับ
ยืนควบคุมด้วยอาดุยโน 

       
 

 

8. จัดท ารูปเล่มรายงาน          

 
1.6  ผลที่คาดว่าจะได้รับ 

1.6.1 ได้รถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
1.6.2 ได้ด ารงชีวิตและสามารถพ่ึงตนเองได้ในชีวิตประจ าวัน 
1.6.3 ได้เพ่ิมโอกาสทางสังคมและเศรษฐกิจ โดยช่วยให้เข้าถึงการศึกษาและการท างานได้

เหมือนคนทั่วไป รวมทั้งส่งเสริมการเข้าสังคม ท าให้ผู้ใช้มีส่วนร่วมในการท ากิจกรรมกับคนในสังคม
มากกว่าเดิม 

 

 
 

 

 

 

 

 



 
 

                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                         
บทท่ี 2 

เอกสารและทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้อง 
 
การศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง  ผู้จัดท าโครงการได้ศึกษาเอกสารในหัวข้อดังต่อไปนี้ 
2.1 บอร์ดประมวลผลข้อมูล Arduino Nano 3.0 

 

 
ภาพที่ 2.1 บอร์ด ArduinoNano3.0 

ที่มา : http://fitrox.lnwshop.com/product/13/arduino-nano-3-0-compatible 
 

บอร์ ด  Arduino Nano ออกแบบมาให้ มี ขนาด เล็ ก  และใช้ กั บ งานทั่ ว ๆ  ไป ใช้ ไอซี
ไมโครคอนโทรเลอร์เบอร์ ATmega168 หรือเบอร์ ATmega328 (มีรุ่น 2.3 กับ 3) โปรแกรมผ่าน
โปรโตคอล UART มี USB to UART เชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์โดยใช้ mini USB และมีจุดเชื่อมต่อ 
GPIO  เป็นพอร์ตดิจิตอลอินพุต-เอาต์พุตจ านวน 14 พอร์ต และพอร์ตอนาล็อกอินพุตจ านวน 6 พอร์ต  

คุณสมบัติของบอร์ด Arduino Nano 3.0 
ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega168 หรือ ATmega328 
ใช้แรงดันไฟฟ้า  5 V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 V – 12 V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่จ ากัด) 6 V – 20 V 
พอร์ต Digital I/O  14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 
พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 
กระแสไฟที่จ่ายได้ในแต่ละพอร์ต 40 mA 
กระแสไปที่จ่ายได้ในพอร์ต                                          3.3 V 50 mA 
พ้ืนที่โปรแกรมภายใน 16KB หรือ 32KB 
พ้ืนที่โปรแกรม                                                        500B ใช้โดย  Boot loader 

http://fitrox.lnwshop.com/product/13/arduino-nano-3-0-compatible
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พ้ืนที่แรม 1 KB หรือ 2KB 
พ้ืนที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 512B หรือ 1KB                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                      
ความถี่คริสตัล 16 MHz 
ขนาด บอร์ดขับมอเตอร์ DC แบบ H-Bridge   

                                                               
 2.2  บอร์ด IBT - 2 บอร์ดขับมอเตอร์ DC แบบ H - Bridge 
 

 
   

ภาพที่ 2.2 IBT - 2 บอร์ดขับมอเตอร์ DC แบบ H - Bridge 
ที่มา : https://www.arduitronics.com/product/983/motor-drive-module-bts7960-43a 

 

 บอร์ดขับมอเตอร์  DC แบบ H - Bridge ตัวบอร์ดใช้  IC เบอร์  BTS7960B 2ตัว พร้อม 
Heatsink ตัวไอซีรับกระแสสูงสุดได้ 43A (Peak) เหมาะกับใช้ควบคุมมอเตอร์ 12 V – 24 V ขนาดไม่
เกิน 200 W รองรับความถี่ PWN สูงสุด 25 kHz เหมาะส าหรับประยุกต์ ควบคุมความเร็วมอเตอร์
ด้วยแรงดัน 0 V – 5 V สามารถต่อร่วมใช้งานกับไมโครคอลโทรเลอร์ได้ 

คุณสมบัติของ  IBT - 2 บอร์ดขับมอเตอร์ DC แบบ H – Bridge 
ใช้แรงดันไฟฟ้า 5.5 V – 27 V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 V – 12 V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่จ ากัด) 6 V – 20 V 
กระแสไปที่จ่ายได้ในพอร์ต                                          5 V 43 mA 
พ้ืนที่แรม 1KB หรือ 2KB 
พ้ืนที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 512B หรือ 1KB 
ความถี่ 25 MHz 
ขนาด  5.5 x 5 x 4 cm 

https://www.arduitronics.com/product/983/motor-drive-module-bts7960-43a
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2.3  XY Joystick Module 
 

 
 

ภาพที่ 2.3 XY Joystick Module 

ที่มา : https://www.arduino4.com/product/156/xy-joystick-module 

 
ใช้ส าหรับการควบคุมทิศทางเหมือนจอยเกม โดยให้สัญญาณเอาต์พุตออกเป็น Analog โดยใช้ 

Potentiometer 2 ตัวเพ่ืออ่านค่าต าแหน่งของคันโยกให้ค่าออกมาเป็น แกรน X และแกรน Y 
คุณสมบัติของ XY Joystick Module 
ใช้แรงดันไฟฟ้า 5 V 
ขนาด   4 X 2.6 X 3.2 cm 
โพเทนชิโอมิเตอร์  2 แกน 
 

 
 

ภาพที่ 2.4 วงจรจอยสติ๊ก 
ที่มา : https://www.amazon.ca/6500rpm-Magnetic-Tubular-Torque-Brushed 

https://www.arduino4.com/product/156/xy-joystick-module
https://www.amazon.ca/6500rpm-Magnetic-Tubular-Torque-Brushed
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 2.4  มอเตอร์ไฟฟ้า 12 V 

 
ภาพที่ 2.5 มอเตอร์ไฟฟ้า 12 V 

ที่มา : https://www.amazon.ca/6500rpm-Magnetic-Tubular-Torque-Brushed 
 

มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ที่ใช้ควบคุมการระบบท างานของเครื่องจักรให้เป็นไปตามต้องการ 
คุณสมบัติของเซอร์โวมอเตอร์สามารถควบคุมความเร็ว ควบคุมแรงบิด และควบคุมต าแหน่งทิศทางใน
การเคลื่อนที ่

คุณสมบัติของมอเตอร์ 12 V 
รุ่น MY1016 MBM - 2225 
วัสดุ อลูมิเนียม 
ก าลังไฟฟ้า 250 วัตต์ 
แรงดันไฟฟ้า 12 VDC 
ก าลังที่ขับได้   250 W 
ความเร็วต่อรอบ   3200 รอบต่อนาที 
ความเร็ว 25 ก.ม./ช.ม. 

 
2.5  การท างานของมอเตอร์  

กระแสไฟฟ้าที่ป้อนเข้าในขดลวดที่พันรอกเหล็กอ่อนบนแกนหมุนท าให้เกิดอ านาจแม่เหล็กไป
ดูดหรือผลักกับอ านาจแม่เหล็กถาวรบนตัวนิ่งสเตเตอร์ป้อนกลับกันหรือป้อนทั้งสองที่  

มอเตอร์ไฟฟ้าอุปกรณ์ไฟฟ้าที่แปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกลมาท างานปกติของมอเตอร์
ไฟฟ้าส่วนใหญ่เกิดขึ้นจากการท างานร่วมกันระหว่างสนามแม่เหล็กของแม่เหล็กในตัวมอเตอร์และ
สนามแม่เหล็กที่เกิดจากกระแสในขดลวดท าให้เกิดแรงดูดและแรงอัดของสนามแม่เหล็กทั้งสอง ใน

https://www.amazon.ca/6500rpm-Magnetic-Tubular-Torque-Brushed
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การใช้งานตัวอย่าง เช่น ในอุตสาหกรรมการขนส่งใช้มอเตอร์ฉุดลาก เป็นต้น จากนั้นแล้วมอเตอร์
ไฟฟ้ายังสามารถท างานได้ถึง 2 แบบ ได้แก่ การสร้างพลังงานกล และ การผลิตพลังงานไฟฟ้า 

มอเตอร์ไฟฟ้าจะถูกน าไปใช้งานที่หลากหลาย เช่น พัดลมอุตสาหกรรม เครื่องเป่า ปั๊ม 
เครื่องมือเครื่องใช้ในครัวเรือน และดิสก์ไดร์ มอเตอร์ไฟฟ้าสามารถขับเคลื่อนโดยแหล่งจ่ายไฟฟ้า
กระแสตรง (DC) เช่น จากแบตเตอรี่ยานยนต์หรือวงจรเรียงกระแส  หรือจากแหล่งจ่ายไฟกระแสสลับ 
(AC) เช่น จากไฟบ้าน อินเวอร์เตอร์ หรือเครื่องปั่นไฟมอเตอร์ขนาดเล็กอาจจะพบในนาฬิกา
ไฟฟ้า  Order ทั่วไป และคุณลักษณะมาตรฐานสูงจะให้พลังงานกลที่สะดวกส าหรับใช้ในอุตสาหกรรม 
มอเตอร์ไฟฟ้าที่ใหญ่ที่สุดใช้ส าหรับการใช้งานลากจูงเรือและการบีบอัดท่อส่งน้ ามันและปั๊มสูบจัดเก็บ
น้ ามันซึ่งมีก าลังถึง 100 เมกะวัตต์ มอเตอร์ไฟฟ้าอ านาจจ าแนกตามประเภทของแหล่งที่มาของ
พลังงานไฟฟ้าหรือตามโครงสร้างภายในหรือการใช้งานหรือตามการเคลื่อนไหวของเอาต์พุต และอ่ืนๆ 
 
2.6  แรงดันไฟฟ้า 

มอเตอร์ทุกตัวจะมีแรงดันฟ้าใช้งานที่แตกต่างกันตามคุณสมบัติของมอเตอร์แต่ละตัวที่ผู้ผลิต
ก าหนดมา เช่น มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสดง 12 โวลต์ เป็นต้น ส าหรับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงนั้น
สามารถใช้ไฟกระแสตรงหรือกระแสสลับก็ได้ แต่ถ้าเป็นมอเตอร์กระแสสลับจะใช้ไฟฟ้ากระแสสลับ
เท่านั้น และแรงดันไฟฟ้าที่จ่ายให้กับมอเตอร์จะมีผลต่ออัตราเร็วและแรงบิดของมอเตอร์ ถ้าหากแดง
ดันไฟฟ้ามากอัตราเร็วและแรงบิตของมอเตอร์ก็จะมากด้วย 

 
2.7  การไหลของกระแสไฟฟ้า 

ในการไหลของกระแสนั้นจะกล่าวถึงในกรณีที่มอเตอร์ได้รับกระแสจากแหล่งจ่ายในกรณีที่
มอเตอร์ไม่ได้ต่อกับโหลดใดๆ นั้นจะมีกระแสไหลผ่านน้อย แต่ในกรณีที่มีการใช้งานต่อกับโหลดจะมี
ปริมาณกระแสที่เพ่ิมมากขึ้น การไหลของกระแสนั้นมีความจ าเป็นเพราะถ้าหากกระแสไม่พอแล้ว
มอเตอร์ก็จะไม่มีก าลังเพียงพอส าหรับการขับโหลด และกระแสไฟฟ้าที่จ่ายให้กับมอเตอร์จะมีผล
อัตราเร็วและแรงบิดของมอเตอร์ด้วย คือ ถ้าหากจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับมอเตอร์มากอัตราเร็วและ
แรงบิดของมอเตอร์ก็จะมากด้วย 
 
2.8  ความเร็วรอบ 

ส่วนใหญ่มอเตอร์กระแสตรงจะมีอัตราเร็วปกติที่ 4,000 - 7,000 รอบต่อนาที ซึ่งอัตราเร็วของ
มอเตอร์สามารถลดลงหรือเพ่ิมขึ้นได้ตามความต้องการของผู้ใช้  ถ้าหากต้องการใช้งานที่ต้องการ
ความเร็วมากก็ต้องเลือกมอเตอร์ที่มีอัตราเร็วสูง เป็นต้น 
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2.9  แรงบิด 
เป็นแรงที่มอเตอร์กระท ากับโหลดในการพิจารณาเลือกมอเตอร์นั้นถ้าหากมีแรงบิดน้อยจะใช่

งานได้กับโหลดที่ไม่หนักมาก แต่ถ้ามีแรงบิดมากสามารถใช้งานกับโหลดที่มีน้ าหนักมากได้ ในการ
พิจารณาเลือกใช้งานมอเตอร์จึงจ าเป็นต้องรู้ข้อมูลพ้ืนฐานของมอเตอร์ เพ่ือที่จะเป็นข้อพิจารณาใน
การใช้งานต่อไป 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีข้อดีตรงที่สามมารถจ่ายแรงบิดที่จะท าให้มอเตอร์หมุนได้มากกว่า
แรงบิดขณะใช้งานปกติถึง 3 เท่า หรือมากกว่า และในสถานการณ์ฉุกเฉินมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
สามารถที่จะจ่ายแรงบิดได้มากกว่าถึง 5 เท่าของแรงบิดใช้งานปกติโดยปราศจากการหยุดกลางคัน 
(Stallinq) ต้นก าลังสามารถจ่ายก าลังให้ได ้

 
2.10  ประเภทของรถเข็นส าหรับผู้พิการ 

รถเข็นเป็นเครื่องมือที่ท าให้คนไข้ และสามารถเคลื่อนที่ไหนในท่านั่งทีสะดวกรวดเร็วขึ้นซึ่ง
รถเข็นคนพิการที่นิยมใช้กันทั่วไปอาจแบ่งได้ออกเป็น 3 ประเภท ดังนี้ 

1. รถเข็นท่ีไม่สามารถพับเก็บได้ 
รถเข็นชนิดนี้เป็นรถเข็นที่นิยมใช้กันมากโดยส่วนใหญ่ จะใช้ในบริเวณที่อยู่อาศัยเสียเป็นส่วน

ใหญ่ ไม่เหมาะกับการเอาไปใช้ในที่สาธารณะหรือนอกที่อยู่อาศัย เพราะมีรูปแบบที่ใหญ่เทอะทะไม่
สะดวก ไม่สามารถพับให้เล็กลงได้โครงสร้างส่วนใหญ่เป็นสแตนเลส ลักษณะโครงสร้างส่วนอื่นมี ดังนี้ 

ลักษณะเชื่อมเป็นโครงสร้างทั้งตัวรถและมีระบบเบรกเป็นเบรกแบบมีตัวล็อกได้เฉพาะตอน
หยุดรถเข็น เมื่อล็อกแล้วไม่สามารถที่จะปรับได้เบาะนั่งเป็นสแตนเลสเชื่อมติดกับโครงรถส่วนพนักพิง
ใช้แผ่นสแตนเลสเชื่อมกับโครงรถโดยที่ท้าวแขนจะเป็นสแตนเลสแบบขึ้นรูปเชื่อมติดกับโครงรถส่วน
ล้อรถเข็นจะมีลักษณะเหมือนรถเข็นทั่วไป 

 

 
 

ภาพที่ 2.6 รถเข็นที่ไม่สามารถพับได้ 
ที่มา : https://sugartests.com/ 
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ข้อดีของรถเข็นที่ไม่สามารถพับได้ 
1. มีความแข็งแรงและทนทานมาก 
2. ไม่เป็นสนิมเนื่องจากท ามาจากสแตนเลส 
3. อายุการใช้งานมากกว่าแบบอื่น 
4. ราคาค่อนข้างถูก 
ข้อเสียของรถเข็นที่ไม่สามารถพับได้ 
1. มีรูปร่างใหญ่เทอะทะเมื่อไม่ได้ใช้งานเก็บได้ล าบากเปลืองพ้ืนที่ในการจัดเก็บ 
2. มีความแข็งกระด้างเนื่องจากท ามาจากโลหะ 
3. ไม่สามารถพับเก็บได้ท าให้เคลื่อนย้ายได้ล าบาก 
4. มีน้ าหนักมาก 

 
2. รถเข็นท่ีสามารถพับได ้
เป็นรถเข็นที่พัฒนามาจากรถเข็นที่ไม่สามารถพับได้ ซึ่งมีความแตกต่างจากแบบพับเก็บไม่ได้

ค่อนข้างมากลักษณะโดยทั่วไป โครงสร้างของตัวรถปรับเปลี่ ยนจากโครงสร้างตายตัวเป็นแบบ
โครงสร้างไขว้ ท าให้สามารถพับเก็บได้ ส่วนระบบเบรกที่ใช้ยังเหมือนกับรถเข็นแบบพับเก็บไม่ได้ คือ
เป็นรถแบบล็อกตายตัวเมื่อหยุดเข็น และเมื่อท าการล็อกแล้วไม่สามารถเคลื่อนที่ได้และล้อที่ใช้จะมี
ลักษณะเหมือนล้อรถเข็นท่ัวไป 

 
ภาพที่ 2.7 รถเขน็ที่สามารถพับได ้ 
ที่มา : https://sugartests.com/ 
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ข้อดีของรถเข็นที่สามารถพับได้ 
1. พนักพิงเป็นฟองน้ าหุ้มด้วยหนังเทียมท าให้นั่งได้สบาย 
2. เบาะนั่งและพนักพิงเป็นหนังเทียมสามารถถอดเปลี่ยนได้ 
3. โครงสร้างของรถสามารถพับเก็บได้เพ่ือลดพื้นที่ในการจัดเก็บ 
ข้อเสียของรถเข็นที่สามารถพับได้ 
 1. มีราคาแพงกว่าแบบที่ไม่สามารถพับได้ 
 2. ระบบรถยังคงเป็นแบบล็อกตายตัว 
 3. เมื่อใช้งานไปนานๆเบาะที่นั่งจะขาดช ารุดก่อนส่วนอื่น 
 4. มีความแข็งแรงน้อยกว่าแบบที่ไม่สามารถพับเก็บได้ 

 
3. รถเข็นท่ีมีมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน 
เป็นรถเข็นที่ทันสมัยมากปัจจุบันได้มีการน าเข้าจากต่างประเทศเป็นรถเข็นที่ให้ความ

สะดวกสบายเนื่องจากใช้ก าลังจากมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน 
ลักษณะโดยทั่วไปโครงสร้างของรถจะมีลักษณะใหญ่กว่าทั้ง 2 แบบ ดังที่กล่าวมาเนื่องจากใส่

มอเตอร์ไฟฟ้าและแบตเตอรี่ไว้ภายในระบบเบรกที่ใช้เป็นระบบเบรกแบบใช้น้ ามันเบรกเหมือนรถ
ทั่วไปท าให้เบรกได้ดีขึ้นแน่นอนส่วนเบาะนั่ง และพนักพิงจะเป็นฟองน้ าหุ้มด้วยหนังเทียมติดตายกับ
ตัวรถส่วนล้อที่ใช้เป็นล้อตัน และยังเป็นเด็กในตัวด้วย 

 
ภาพที่ 2.8 รถเข็นที่มีมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน 

ที่มา : https://sugartests.com/ 
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ข้อดีของรถเข็นที่มีมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน 
1. สะดวกสบายในการใช้งานเคลื่อนที่สะดวก 
2. ระบบเบรกมีความปลอดภัยเนื่องจากระบบเบรกสั่งท างานด้วยไฟฟ้า 
3. เคลื่อนที่ได้เร็วเนื่องจากขับเคลื่อนด้วยไฟฟ้า 
ข้อเสียของรถเข็นที่มีมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน 
1. มีโครงสร้างที่ใหญ่ท าให้จัดเก็บล าบากและเคลื่อนย้ายได้ยาก 
2. บ ารุงรักษาได้ยากเนื่องจากเป็นระบบไฟฟ้า 
3. มีราคาแพงมีน้ าหนักมาก 

 
2.11  ปัจจัยท่ีมีผลต่อการขับเคลื่อนรถเข็นผู้พิการ 

ในขณะที่รถเคลื่อนที่ไปบนถนน แรงต้านทานเคลื่อนที่ที่เกิดขึ้น ได้แก่ แรงต้านทานที่ผิวถนน
และแรงต้านทานการเคลื่อนที่ เมื่อรถวิ่งขึ้นเนินหรือถนน ดังนั้น แรงต้านทานที่เกิดขึ้นจะมีค่ามากขึ้น
ทั้งนี้เพราะว่ารถถูกยกให้สูงขึ้นนั่นเองน้ าหนักของคนขับก็มีส่วนท าให้รถเคลื่อนที่ได้ช้าลงเพราะว่า
น้ าหนักยิ่งมากค่าความฝืดระหว่างล้อกับพื้นถนนก็ยิ่งมาก 

ปัจจัยที่มีผลต่อการเคลื่อนที่ของรถเข็นคนพิการนั้นประกอบไปด้วย 
1. ก าลังที่ใช้ในการขับเคลื่อน 
2. แรงต้านทานการเคลื่อนที่ในแนวระดับ 
3. แรงต้านทานการเคลื่อนที่บนพื้นเอียงหรือราบสูง 
4. อัตราทดเฟือง 
5. การหาความเร็วของรถเข็นคนพิการ 

 
2.12  อัตราทดฟันเฟืองหรือเกียร ์

การที่จะให้รถเคลื่อนที่ได้นั้น จะต้องเอาชนะแรงเฉื่อยของน้ าหนักท้ังหมดและจะท าเช่นนี้ได้นั้น
ต้องใช้ก าลังมากพอสมควรเพ่ือที่จะใช้ส าหรับการเริ่มต้นออกตัวของรถการขึ้นที่ลาดชั้น การลากจูง 
แล้วความเร็วรถ เพ่ือให้ได้ก าลังเท่าที่ต้องการในขณะที่ล้อหมุนด้วยความเร็วต่ าซึ่งท าได้โดยใช้ชุดเฟือง
หรือกระปุกเกียร์ให้ท าหน้าที่ดังกล่าวเมื่อเฟือง 2 ตัวคบกันจะมีตัวหนึ่งเป็นตัวขับส่วนอีกตัวนึงเป็นตัว
ตามโดยตรงทั้งสองจะมีทิศทางการหมุนที่สวนทางกันและถ้าเฟืองทั้งสองตัวมีขนาดของฟันเฟืองที่ไม่
เท่ากันก็จะท าให้เกิดอัตราทดขึ้น 
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2.13  แบตเตอรี่ 

 

 
 

ภาพที่ 2.9 แบตเตอรี่ 12 V 
ที่มา https://th.wikipedia.org 

 
แบตเตอรี่ (Battery) เป็นอุปกรณ์ที่ประกอบด้วย เซลล์ไฟฟ้าเคมีหนึ่งเซลล์หรือมากกว่า ที่มี

การเชื่อมต่อภายนอกเพ่ือให้ก าลังงานกับอุปกรณ์ไฟฟ้า แบตเตอรี่มี ขั้วบวก (anode) และขั้วลบ 
(cathode) ขั้วที่มีเครื่องหมายบวกจะมีพลังงานศักย์ไฟฟ้าสูงกว่าขั้วที่มีเครื่องหมายลบ ขั้วที่มี
เครื่องหมายลบคือแหล่งที่มาของอิเล็กตรอนที่เมื่อเชื่อมต่อกับวงจรภายนอกแล้วอิเล็กตรอนเหล่านี้จะ
ไหลและส่งมอบพลังงานให้กับอุปกรณ์ภายนอก เมื่อแบตเตอรี่เชื่อมต่อกับวงจรภายนอก สาร      
อิเล็กโทรไลต์มีความสามารถที่จะเคลื่อนที่โดยท าตัวเป็นไอออน ยอมให้ปฏิกิริยาทางเคมีท างานแล้ว
เสร็จในขั้วไฟฟ้าที่อยู่ห่างกัน เป็นการส่งมอบพลังงานให้กับวงจรภายนอก การเคลื่อนไหวของไอออน
เหล่านั้นที่อยู่ในแบตเตอรี่ที่ท าให้เกิดกระแสไหลออกจากแบตเตอรี่เพ่ือปฏิบัติ งาน ในอดีตค าว่า 
"แบตเตอรี่" หมายถึงเฉพาะอุปกรณ์ที่ประกอบด้วยเซลล์หลายเซลล์ แต่การใช้งานได้มีการพัฒนาให้
รวมถึงอุปกรณ์ท่ีประกอบด้วยเซลล์เพียงเซลล์เดียว 

แบตเตอรี่ปฐมภูมิจะถูกใช้เพียงครั้งเดียวหรือ "ใช้แล้วทิ้ง" วัสดุที่ใช้ท าขั้วไฟฟ้าจะมีการ
เปลี่ยนแปลงอย่างถาวรในช่วงปล่อยประจุออก (discharge) ตัวอย่างที่พบบ่อยก็คือ แบตเตอรี่       
อัลคาไลน์ ที่ใช้ส าหรับ ไฟฉาย และอีกหลายอุปกรณ์พกพา แบตเตอรี่ทุติยภูมิ (แบตเตอรี่ประจุใหม่ได้) 
สามารถดิสชาร์จและชาร์จใหม่ได้หลายครั้ง ในการนี้องค์ประกอบเดิมของขั้วไฟฟ้าสามารถเรียกคืน
สภาพเดิมได้โดยกระแสย้อนกลับ ตัวอย่าง เช่น แบตเตอรี่ตะก่ัวกรด ที่ใช้ในยานพาหนะและแบตเตอรี่ 
ลิเธียมไอออนที่ใช้ส าหรับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์แบบเคลื่อนย้ายได้ 

แบตเตอรี่แปลงพลังงานเคมีให้เป็นพลังงานไฟฟ้าโดยตรง แบตเตอรี่ประกอบด้วยเซลล์แบบ 
โวลตาได้มากกว่าหนึ่งเซลล์ แต่ละเซลล์ประกอบด้วยสองครึ่งเซลล์ที่เชื่อมต่อเรียงกันเป็นแถวโดยสาร 
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อิเล็กโทรไลต์ที่เป็นสื่อกระแสไฟฟ้าที่มีไอออนที่มีประจุลบ (anion) และไอออนที่มีประจุบวก (cation) 
ครึ่งเซลล์หนึ่งตัวจะมีอิเล็กโทรไลต์และขั้วลบ (อิเล็กโทรดที่แอนไอออนวิ่งเข้าหา) อีกครึ่งเซลล์หนึ่ งจะ
มีอิเล็กโทรไลต์และขั้วบวก อิเล็กโทรดที่แคทไอออนวิ่งเข้าหา Redox ปฏิกิริยา Redox เป็นตัวให้
พลังงานกับแบตเตอรี่ แคทไอออนจะลดลง (อิเล็กตรอนมีการเพ่ิม) ที่แคโทดระหว่างการชาร์จประจุ 
ในขณะที่แอนไอออนจะถูกออกซิไดซ์ (อิเล็กตรอนจะถูกลบออก) ที่ขั้วบวกระหว่างการชาร์จ ใน
ระหว่างการดีสชาร์จกระบวนการจะเป็นตรงกันข้าม ขั้วไฟฟ้าทั้งสองไม่ได้สัมผัสกัน แต่เชื่อมต่อทาง
ไฟฟ้าโดยอิเล็กโทรไลต์เซลล์บางตัวใช้อิเล็กโทรไลต์แตกต่างกันส าหรับแต่ละครึ่งเซลล์ ตัวคั่นช่วยให้
ไอออนไหลระหว่างครึ่งเซลล์ แต่จะช่วยป้องกันการผสมของอิเล็กโทรไลต์ทั้งสองด้าน 

เซลล์ในอุดมคติจะมีความต้านทานภายในเล็กน้อยจนตัดทิ้งได้ ดังนั้นมันจึงจะรักษาระดับ
แรงดันที่ขั้วให้มีค่าคงที่ แล้วลดลงไปอยู่ที่ศูนย์ ถ้าเซลล์ดังกล่าวสามารถรักษาระดับไว้ที่โวลต์และ
จัดเก็บประจุจ านวนหนึ่ง  จากนั้นเมื่อมันดีสชาร์จอย่างสมบูรณ์ มันควรจะท างานได้ในเซลล์ปกติ 
ความต้านทานภายในจะเพ่ิมระหว่างการดีสชาร์จ และแรงดันไฟฟ้าวงจรเปิดก็จะลดลงด้วยระหว่าง
การดีสชาร์จ ถ้าแรงดันไฟฟ้าและความต้านทานถูกวาดเป็นกราฟกับแกนเวลา รูปกราฟท่ีได้มักจะเป็น
เส้นโค้ง รูปร่างของเส้นโค้งจะแปรไปตามคุณสมบัติทางเคมีและการจัดแจงภายใน 

แรงดันไฟฟ้าที่พัฒนาขึ้นระหว่างขั้วไฟฟ้าของเซลล์จะขึ้นอยู่กับการปลดปล่อยพลังงานของ
ปฏิกิริยาเคมีของขั้วไฟฟ้าและอิเล็กโทรไลต์ของมัน เซลล์แบบ อัลคาไลน์ และแบบ สังกะสีคาร์บอน มี
ปฏิกิริยาเคมีแตกต่างกัน แต่มี EMF ประมาณเดียวกันที่ 1.5 โวลต์; ในท านองเดียวกัน เซลล์
แบบ Nicd และแบบ Nimh จะมีเคมีที่แตกต่างกัน แต่มี EMF ประมาณเดียวกันที่ 1.2 โวลต์]การ
เปลี่ยนแปลงศักย์ไฟฟ้าเคมีที่สูงในปฏิกิริยาของสารประกอบ ลิเธียมจะเป็นผลให้เซลล์ลิเธียมมี EMF ที่ 
3 โวลต์หรือมากกว่า 

 
2.14  เหล็กโครงสร้าง  

เหล็กกล้าคาร์บอน ความหมายของเหล็กกล้าคาร์บอน เหล็กกล้าคาร์บอนเป็นวัสดุทาง 
วิศวกรรมประเภทเดียวที่มีคุณสมบัติด้านความแข็งแรงและความอ่อนตัวมีการเปลี่ยนแปลง คุณสมบัติ
ตามปริมาณคาร์บอนที่ผสมอยู่ในเหล็ก ซึ่งท าให้เหมาะกับการน าไปใช้งานหลายลักษณะ เช่น 
ความสามารถในการสะสมความร้อน การน าไฟฟ้าได้ดี และต้านทานการกัดกร่อนต่างๆ ธาตุหลักใช้
เป็นส่วนผสมของเหล็กกล้าคาร์บอน ช่วยในการเพ่ิมความแข็งแรงและเพ่ิมความเหนียว และเพ่ิม
ประสิทธิภาพในการท างานมากขึ้น 

คุณสมบัติบางอย่างของเหล็กกล้าคาร์บอน คุณสมบัติของเหล็กกล้าคาร์บอนไม่ได้ขึ้นอยู่กับ
ปริมาณคาร์บอนอย่างเดียวแต่ ขึ้นอยู่กับคุณสมบัติของอนุภาค รูปแบบ โครงสร้างผลึก และการ

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%95%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B9%88?fbclid=IwAR2loKuzS0q41W8YhSVs4nz4cOuiAV_48BZAPv6CkPlqfX22bg-4iQzNo_E#cite_note-19
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กระจายตัวของผลึกด้วย ชนิดของเหล็กกล้าคาร์บอน ปริมาณคาร์บอนและประโยชน์ของเหล็กกล้า
คาร์บอน  

เหล็กกล้าไร้สนิม (Stainless Steel) ความหมายของเหล็กกล้าไร้สนิมเหล็กกล้าไร้สนิมตาม
มาตรฐาน  เป็นเหล็กกล้าผสม โครเมียม หรือ โครเมียม - นิเกิล ส าหรับการเรียกชื่อนั้น ตามหมายเลข
ของกลุ่มหรือหมวด ได้แก่ AISI 200 Series,AISI 300 Series,AISI 400 Series ซึ่งอยู่ในกลุ่มของเหล็ก
ไร้สนิมเฟอร์ริติกมีส่วนผสมของคาร์บอน 0.12 เปอร์เซ็นต์ โครเมียม 14 -18 เปอร์เซ็นต์ จัดเป็น
เหล็กกล้าคาร์บอนซึ่งเป็นเหล็กกล้าในกลุ่มเฟอร์ริติกที่มีราคาถูกกว่า เหล็กกล้าไร้สนิมชนิดอ่ืนๆ 
เหล็กกล้าไร้สนิมเฟอร์ริติก คือเหล็กกล้าไร้สนิมชนิดมีโครงสร้าง พ้ืนฐานเฟอร์ไรท์ ตามปกติมีธาตุ
โครเมียมผสมอยู่ 11 - 30 เปอร์เซ็นต์ คาร์บอนไม่เกิน 0.12 เปอร์เซ็นต์ แบ่งได้ 2 ชนิด คือถ้าจ าแนก
ตามระบบตัวเลขได้แก่ AISI 405,430,442 และ 446 สามารถแบ่งออกเป็น 2 ชนิด คือเหล็กกล้าไร้
สนิมเฟอร์ริติกคาร์บอนต่างมีปริมาณ โครเมียมผสมอยู่ 15 – 18 เปอร์เซ็นต์ คาร์บอนไม่เกิน 0.12 
เปอร์เซ็นต์ ไม่สามารถเพ่ิมความแข็ง โดยการชุบแข็ง ได้ทนต่อการกัดกร่อนได้ดีในบรรยากาศทั่วไป
ยกเว้นในสารละลายที่เป็นกรด การใช้ งานโดยทั่วๆ ไปใช้ท าอ่างล้างจานในห้องครัว มีดและงาน
ตกแต่งประเภทต่างๆ และเหล็กกล้าไร้สนิมเฟอร์ริติกทนความร้อนมีปริมาณโครเมียมผสมอยู่ประมาณ 
25 - 30 เปอร์เซ็นต์ คาร์บอน 0.3 เปอร์เซ็นต์ เป็นเหล็กที่มีคุณสมบัติทนความร้อนได้สูงทั้งนี้ขึ้นอยู่กับ
ปริมาณธาตุผสม  

คุณสมบัติบางอย่างของเหล็กกล้าไร้สนิม คุณสมบัติบางอย่างของเหล็กกล้าไร้สนิมได้ถูกน ามาใช้
ในอุตสาหกรรมอาหาร หลายด้านเนื่องจากมีคุณสมบัติที่เหมาะสม คือ 

มีความต้านทานการกัดกร่อน ความแข็งแรง มีลักษณะพ้ืนผิวที่ เรียบเป็นเงางามท าความ
สะอาดได้ง่าย เหราะอาหารไม่ติดพ้ืนผิว 

การรักษาคุณสมบัติของอาหาร คือความเป็นกลาง ไม่มีผลต่อ รสชาติของอาหารไม่เร่งให้
อาหารเสียเร็ว ไม่มีสารปนเปื้อนที่เป็นอันตรายต่อร่างการ เป็นต้น 

มีความต้านทานต่อสารเคมี คุณสมบัติอ่ืนๆ เช่น คุณสมบัติเชิงกลที่สามารถรับความกดอากาศ 
ได้การทนต่อความร้อน การทนต่อการเปลี่ยนแปลงอุณหภูมิอย่างฉับพลัน 

ข้อควรพิจารณาเลือกใช้เครื่องจักรที่ท าจากเหล็กกล้าไร้สนิมส าหรับใช้ท าอาหารเกรดของ
เหล็กกล้าไร้สนิมที่เลือกใช้ ต้องมีสมบัติในการต้านทาน การกัดกร่อนของสารเคมีต่างๆ ที่แตกต่างกัน 

ผิวของเหล็กกล้าไร้สนิมที่ใช้ต้องเหมาะสมกับงาน การออกแบบเครื่องจักร 
สภาวะแวดล้อมที่ใช้ คือชนิดของสารที่สัมผัส ความเข้มข้นของ สารเป็นสารประกอบชนิด

เดียวกันหรือหลายชนิดผสมกัน อุณหภูมิที่ใช้เป็นต้น 
ง่ายต่อการท าความสะอาดและการบ ารุงรักษาการใช้งาน 
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2.15  ตัวแปรทางด้านอุณหภูมิ 
การเก็บประจุกระแสไฟฟ้าเข้าแบตเตอรี่อุณหภูมิที่แตกต่างกันจะให้ผลที่แตกต่างกันด้วยดูได้

จากเมื่อประจุกระแสไฟฟ้าที่อุณหภูมิสูงความสามารถของแบตเตอรี่จะถูกสะสมอีกครั้งเมื่อมีการประจุ
กระแสไฟฟ้าที่อุณหภูมิปกติ 
ตารางท่ี 2.1 ความสามารถในแบตเตอรี่ที่เปลี่ยนไปตามอุณหภูมิของอิเล็กไตรไลต์ 

อุณหภูมิของสารละลายในแบตเตอรี่ (0°C ) ปริมาตรที่เปลี่ยนแปลง (ร้อยละ) 
27 100 
0 70 

-18 40 
 

จากตารางที่ 2.1 จะเห็นได้ว่าอุณหภูมิของอิเล็กโตรไลต์จะเป็นตัวก าหนดความสามารถของ
แบตเตอรี่ และนี่ก็ยังเป็นสาเหตุหนึ่งซึ่งนอกจากนี้แล้วยังมีสาเหตุที่เกี่ยวกับอุณหภูมิที่มีผลต่อ
ความสามารถของแบตเตอรี่อีกดังต่อไปนี้ 

1. อุณหภูมิของอิเล็กโทรไลต์เมื่อเข้าสู้สถานที่เก็บท่ีมีอากาศเย็น 
2. ระยะเวลาที่เก็บไว้ในที่เย็นหรือระยะเวลาที่ปฏิบัติงานในที่เย็น 
3. ขนาดและรูปร่างต่างๆ ของแบตเตอรี่ 
4. ตัวป้องกันกระแสไฟฟ้ารั่วของแบตเตอรี่ 
5. เมื่อไม่ได้ใช้แบตเตอรี่ควรเก็บไว้ในที่อบอุ่นไม่ใช่ในที่เย็น 
6. ในการอัดประจุแบตเตอรี่ทุกครั้งต้องอัดประจุให้เต็ม 
7. ฝาปิดแบตเตอรี่ควรจะมีขนาดที่พอดีเพราะความร้อนส่วนใหญ่ที่สูญเสียจะผ่านจุดเชื่อมต่อ

ของเซลล์และจุดต่อด้านนอก 
 
2.16  การประจุกระแสไฟฟ้า 

ข้อแนะน าในการอัดประจุกระแสไฟฟ้าให้กับแบตเตอรี่ 
1. ควรอัดประจุแบบช้า (Constant voltage) และยกเลิกการอัดประจุเมื่อกระแสไฟฟ้าเต็ม 
2. ห้ามน าขั้วบวกและข้ัวลบมาสัมผัสกัน 
3. ไม่ควรน าแบตเตอรี่ไปใช้งานหรือเก็บไว้เมื่อมีระดับแรงดันไฟฟ้าต่ ากว่าแรงดันไฟฟ้าที่จุดตัด  
4. ควรอัดประจุให้เต็มทุกครั้งหลังการใช้งาน 
5. ควรจัดเก็บแบตเตอรี่ไว้ในที่มีอุณหภูมิไม่เกิน 25 องศาเซลเซียส และควรท าการอัดประจุ

แบตเตอรี่ทุก 3 เดือน 
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ตารางท่ี 2.2  พลังงานไฟฟ้าของแบตเตอรี่ 
เวลาในการคายประจุ 

(hr) 
แรงไฟฟ้าเฉลี่ยต่อเซลล์ 

(V) 
พลังงานไฟฟ้าที่จ่ายออก 

(Wh) 
5 1.92 192 
3 1.885 168 
1 1.80 121 

 
จากตารางที่ 2.2  พลังงงานไฟฟ้าของแบตเตอรี่ที่พิกัดของการคายประจุต่างๆ จะเห็นว่าเป็น

การเปรียบเทียบพลังงานไฟฟ้าของแบตเตอรี่ที่พิกัดการคายประจุต่างๆ ซึ่งเมื่อค่าความจุลดลงจะท า
ให้แดงดันไฟฟ้าเฉลี่ยต่อเซลล์และพลังงานไฟฟ้าที่จ่ายให้แรงดันไฟฟ้าออกลดลงด้วย ความต้านทาน
สุดท้ายของการปล่อยพลังงานกระแสไฟฟ้าประมาณ 0.3 โวลต์ ซึ่งจะต่ ากว่าความต้านทานเริ่มแรก
ของการปล่อยกระแสไฟฟ้าและจุดที่เป็นลักษณะเฉพาะของการปล่อยกระแสไฟฟ้า ซึ่งความต้านทาน
ของเซลล์จะเริ่มตกลงเรื่อยๆ อย่างรวดเร็วจนไม่มีก าลังที่จะจ่ายกระแสไฟฟ้าอีกต่อไป 

 
2.17  การประยุกต์ใช้ดีซีมอเตอร์กับรถเข็นคนพิการ 

เป็นการสร้างชุดระบบควบคุมส าหรับการขับเคลื่อนรถเข็นคนพิการโดยใช้จอยสติ๊ก (joystick) 
ควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 2 ตัว เพื่อเพ่ือใช้ขับล้อรถ 2 ข้าง ซึ่งได้ออกแบบ
วงจรตรวจสอบแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงจากจอยสติ๊ก (joystick)  มีการโยกไปในทิศทางต่างๆ 4 
ทิศทาง คือ เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวา ซึ่งน าเอาแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงนี้ได้จาก
วงจรนี้เป็นแรงดันควบคุมไปเปรียบเทียบกับรูปสามเหลี่ยมในวงจร  PWM ซึ่งการสวิทช์แรงดันแบบ  
2 สภาพขั้ว (Bipolar) ผ่านวงจรแบลงค์ (Blank) เพ่ือป้องกันการน ากระแสพร้อมกันของเพาเวอร์ ใน
กิ่งเดียวกันแล้วน าสัญญาณไปเข้าวงจรฟูลบริด์คอนเวอร์เตอร์ เพ่ือแปลงผันแรงดัน DC - DC น าไปขับ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแต่ละตัว 

ผลการทดสอบการท างานของวงจรที่ใช้ในการควบคุมรถเข็นคนพิการสามารถท างานได้ตาม
เงื่อนไขที่ก าหนดไว้ทั้ง 4 ทิศทาง และรถเข็นสามารถท าความเร็วได้ 5 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ที่น้ าหนัก
บรรทุกไม่เกิน 90 กิโลกรัม ซึ่งจะเป็นแนวทางในการพัฒนาเพื่อสร้างรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการต่อไป 
 
2.18 รถนั่งผู้พิการ 

 รถนั่งเป็นผู้พิการ (Wheelchair) หมายถึง อุปกรณ์ เครื่องช่วยความพิการประเภทหนึ่ง มี
คุณสมบัติช่วยในการเคลื่อนที่ มีลักษณะคล้ายเก้าอ้ีแต่มีล้อ ส่วนใหญ่เป็นแบบสี่ล้อ แต่ก็มีแบบสามล้อ
ด้วย ผู้นั่งสามารถหมุนหรือบังคับล้อให้ขับเคลื่อนได้เอง หรือบางครั้งอาจให้ผู้อ่ืนช่วยเข็นให้ก็ได้ เมื่อ
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บุคคลใดมีความยากล าบากในการเคลื่อนที่ไปไหน มาไหนไม่ว่าจะเป็นอัมพาต อัมพฤกษ์ หรือขาขาด 
ก็สามารถใช้รถนั่งผู้พิการเป็นอุปกรณ์ช่วยได้และ หากผู้นั้นยังสามารถใช้ส่วนบนของล าตัว แขนและ
มือได้ดีก็สามารถฝึกจนท ากิจวัตรประจ าวัน ภายในบ้าน รวมถึงการเดินทางออกนอกบ้านได้ด้วย
ตัวเอง 

 

2.19 การศึกษาอุปกรณ์มาตรฐานและลักษณะการใช้งานรถเข็นผู้พิการ 
จากการศึกษาเกี่ยวกับรถ เป็นผู้พิการ พบว่า มีอุปกรณ์มาตรฐานในการใช้งานรวมถึง วิธีการใช้

งานเกี่ยวกับรถเป็นผู้พิการสรุปพอสังเขป ดังนี้ 
อุปกรณม์าตรฐานรถเข็นผู้พิการ 
1. ล้อ โดยทั่วไปล้อรถเข็นจะมีล้อ 2 คู่ ได้แก่ ล้อหลัง ซึ่งมีขนาดใหญ่และ ล้อหน้า ที่มีขนาดเล็ก 
2. ยาง มี 2 ชนิด ได้แก่ ชนิดอัดลมและชนิดยางตัน 
3. ที่หมุนล้อ อยู่ติดกับล้อใหญ่ทั้ง 2 ข้าง แต่ขนาดเล็กกว่า เล็กน้อย ใช้ส าหรับ จับหมุนล้อ 
4. ที่ห้ามล้อ ติดที่ล้อใหญ่ทั้ง 2 ข้าง โดยคันบังคับจะอยู่ในระดับที่นั่งซึ่งมือเอ้ือม ถึงได้สะดวก 
5. ที่วางแขนมีหลายแบบ ได้แก่ แบบถอดได้ แบบถอดไม่ได้ แบบที่ใช้กับโต๊ะ และแบบปรับ

ระดับความสูงได้ 
6. ที่นั่งความกว้างและความลึกของที่นั่งควรนั่งพอดีตัวเมื่อนั่งแล้วรู้สึกสบาย 
7. พนักพิงหลังแบบมาตรฐานท าด้วยหนังเทียม ยึดติดด้านหลังสูงจากที่นั่ง ประมาณ 16 นิ้ว 
8. ที่วางเท้า สามารถพับขึ้นได้ เพื่อให้ไปนั่งและลุกเข้าออกได้สะดวก 
9. ที่รองขา มีหลายแบบ เช่นแบบที่ถอดสลักออกแล้วผลักไปด้านข้างได้ 
10. แบบที่มีแผ่นกระดานหรือโฟมหุ้มเพ่ือรองรับขาและสามารถปรับระดับให้อยู่ในแนวนอนได้  
11. คานยกล้อหน้าอยู่ด้านหลังล้อ ส าหรับให้คนเป็นใช้เท้าเหยียบลงเพ่ือยก ล้อหน้าให้พ้นพ้ืน

ขณะขึ้นลงพื้นต่างระดับ 
12. ที่จับส าหรับให้ผู้ดูแลใช้จับเพื่อช่วยเข็นรถให้ผู้พิการ 
13. แผ่นกันเปื้อน เป็นโลหะติดใต้ที่วางแขน เพื่อป้องกันผ้าโดนล้อรถสกปรก 
วิธีการช่วยเหลือผู้ที่ใช้รถนั่งผู้พิการ 

1. วิธีใช้และเก็บรถนั่งผู้พิการ รถนั่งผู้พิการส่วนใหญ่สามารถพับได้ เมื่อจะใช้ให้กางที่รองนั่ง
ออกแล้วติดที่ วางแขนหรือที่ก้ันด้านข้างทั้ง 2 ด้าน (กรณีถอดเก็บได้) เมื่อต้องการเก็บ ให้ดึงตรงกลาง
ที่รองนั่งให้ พับขึ้น ด้านข้างของรถก็จะเลื่อนมาชิดกัน 

2. วิธีล็อกล้อ เมื่อผู้พิการหยุดการเดินทาง หรือก่อนจะย้ายตัวขึ้นหรือลงรถนั่งทุกครั้งต้อง 
ช่วยล็อกล้อก่อนเสมอ โดยปรับที่ล็อกซึ่งอยู่ใกล้กับล้อทั้ง 2 ข้าง 
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3. การจัดท่า ควรจัดท่าให้ผู้พิการนั่งชิดด้านในของเบาะหลังตรงชิดกับพนักพิงแขนและไหล่ 
ผ่อนคลาย น้ าหนักตัวกระจายระหว่างกันและต้นขา เข่าอยู่ในท่าตั้งฉากข้อเท้างอในท่าตั้งฉาก โดย 
เท้าวางบนที่วางเท้าท้ังสองข้าง 
 
2.20  โปรแกรมภาษาอาดุยโน่  

โปรแกรมภาษาของ Arduino จะได้ภาษา C++ ซึ่งเป็นรูปแบบของโปรแกรมภาซีประยุกต์ 
แบบหนึ่ง ที่มีโครงสร้างของตัวภาษาโดยรวมใกล้เคียงกันกับ ภาษาซีมาตรฐาน (ANSI - C) อ่ืนๆ 
เพียงแต่ได้มีการปรับปรุง แบบในการเขียนโปรแกรมบางส่วนที่ผิดเพ้ียนไปจาก (ANSI – C) เล็กน้อย 
เพ่ือช่วยลดความยุ่งยากในการเขียน โปรแกรมและให้ผู้เขียนโปรแกรมสามารถเขียนโปรแกรมได้ง่าย
และสะดวกมากขึ้นกว่าการเขียนภาษาซีตาม แบบมาตรฐานของ ANSI-C ส าหรับการเขียนโปรแกรม
ของ Arduino นั้นจะใช้ภาษา C++ ซึ่งเป็นรูปแบบ ภาษาซีประยุกต์แบบหนึ่ง ที่มีโครงสร้างการท างาน
ของตัวภาษาโดยรวม คล้ายกับ ภาษาซีมาตรฐาน (ANSI - C) ทั่วๆ ไป เพียงแต่ได้มีการปรับปรุงเพ่ือ
ลดความยุ่งยากในการใช้งานลง เพ่ือให้ผู้ใช้สามารถใช้งาน เขียน โปรแกรมได้ง่าย และสะดวกมากกว่า
เขียนภาษาซี แบบมาตรฐาน โดยตรงซึ่งในความเป็นจริงแล้วในการเขียน โปรแกรมของ Arduino เรา
สามารถใช้ค าสั่งต่างๆ ที่เป็นค าสั่งมาตรฐานของ (ANSI – C) เข้ามาใช้ในการเขียน โปรแกรมได้ทันที 
โดยรูปแบบการเขียนโปรแกรม และ การใช้ค าสั่งต่างๆ โดยโครงสร้างการเขียนโปรแกรม ของ 
Arduino นั้นทุกๆ โปรแกรมจะต้องประกอบไปด้วย ฟังก์ชันจ านวน เท่าใดก็ได้ แต่อย่างน้อยท่ีสุดต้อง
มี ฟังชั่น จ านวน 2 ฟังก์ชั่น คือ Setup() และ Loop()  

โครงสร้างพื้นฐานของภาษาซีท่ีใช้กับ Arduino จะประกอบไปด้วย 3 ส่วนใหญ่ๆ ด้วยกัน คือ  
1. Header ในส่วนนี้จะมีหรือไม่มีก็ได้ ถ้ามีต้องก าหนดไว้ในส่วนเริ่มต้นของโปรแกรม ซึ่งส่วน

ของ Header ได้แก่ ส่วนที่เป็น Compiler Directive ต่างๆ รวมไปถึงส่วนของการประกาศตัวแปร 
และค่าคงที่ต่าง ๆที่จะใช้ในโปรแกรมเม่ือพบค าสั่ง #include ตัวแปลภาษาของ Arduino จะไปค้นหา
ไฟล์ที่ระบุไว้ใน เครื่องหมาย <> หลังค าสั่ง #include จากต าแหน่ง Directory ที่เก็บไฟล์ Library 
ของโปรแกรม Arduino ไว้ ซึ่งแน่นอนว่าส่วนของ Header จะนับรวมไปถึง ค าสั่งส่วนที่ใช้ประกาศ
สร้าง ตัวแปร (Variable Declaration) และค่าคงที่ (Constant Declaration) รวมทั้ง ฟังก์ชั่นต่างๆ 
(Function Declaration) ด้วย ซึ่ง ดังภาพที่ 2.10  ได้แก่ ส่วนที่เป็นค าสั่ง 
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ภาพที่ 2.10 Header โปรแกรม  
 

2. setup ในส่วนนี้เป็นฟังก์ชั่นบังคับที่ต้องก าหนดให้มีในทุกๆ โปรแกรม ถึงแม้ว่าในการเขียน
ค าสั่ง ใดๆ ไว้ในระหว่างวงเล็บปีกกา {} ที่ใช้เป็นตัวก าหนดของเขตของฟังก์ชั่น โดยฟังก์ชั่นนี้จะใช้
ส าหรับบรรจุค าสั่ง ในส่วนที่ต้องกาให้โปรแกรมท างานเพียงรอบเดียวตอนเริ่มต้นท างานของโปรแกรม
ครั้งแรกเท่านั้น ซึ่งได้แก่ ค าสั่งเกี่ยวกับการ Setup ค่าการท างานต่างๆ เช่น การก าหนดหน้าที่การใช้
งานของ PinMode และการ ก าหนดค่า Baudrate ส าหรับใช้งานพอร์ตสื่อสารอนุกรม เป็นต้น หน้าที่
ของฟังก์ชั่น setup() ใน Arduino คือ ใช้ท าหน้าที่เป็นส่วนของโปรแกรมย่อยส าหรับใช้บรรจุค าสั่ง
ต่างๆ ที่ใช้ส าหรับก าหนดการท างานของระบบ หรือ ก าหนดคุณสมบัติการท างานให้กับอุปกรณ์ต่างๆ 
ซึ่ง ค าสั่งทั้งหมดที่บรรจุไว้ภายใต้ฟังก์ชั่นของ Setup() นี้ จะถูกเรียกขึ้นมาท างานเพียงรอบเดียวคือ
ตอนเริ่มต้นการท างานของโปรแกรม โดยค าสั่งที่นิยมบรรจุไว้ใน ฟังก์ชั่นส่วน ดังภาพที่ 2.11 

 

 
 

ภาพที่ 2.11 Setup โปรแกรม 
 

3. loop เป็นส่วนฟังก์ชั่นบังคับที่ต้องก าหนดให้มีในทุกๆ โปรแกรม เช่น เดียวกันกับฟังก์ชั่น 
setup() โดยฟังก์ชั่น loop() นี้จะใช้บรรจุค าสั่งที่ต้องการให้โปรแกรมท างานเป็นวงรอบซ้ าๆ กันไปไม่
รู้จบ ซึ่งถ้า เปรียบเทียบกับรูปแบบของ (ANSI – C) ส่วนนี้ก็คือ ฟังก์ชั่น main() นั่นเอง หน้าที่ของ
ฟังก์ชั่น loop() ใน Arduino คือใช้ท าหน้าที่เป็นส่วนของโปรแกรมหลัก ส าหรับใช้บรรจุค าสั่งควบคุม
การทท างานต่างๆ ของ 18 โปรแกรม ทีต่้องการใช้โปรแกรมท างาน โดยค าสั่งที่บรรจุไว้ในฟังก์ชั่นนี้จะ
ถูกเรียกขึ้นมาท างานซ้ าๆ กัน ตามล าดับและเงื่อนไขที่ก าหนดไว้ 
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ภาพที่ 2.12 Loop โปรแกรม 
  

2.21  มอเตอร์ไฟฟ้า  
มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที่แปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกลการท างานปกติของ

มอเตอร์ไฟฟ้าส่วน ใหญ่เกิดจากการท างานร่วมกันระหว่างสนามแม่เหล็กของแม่เหล็กในตัวมอเตอร์ 
และสนามแม่เหล็กที่เกิดจาก กระแสในขดลวดท าให้เกิดแรงดูดและแรงผลักของสนามแม่เหล็กทั้งสอง 
ในการใช้งานตัวอย่าง เช่น ในอุตสาหกรรมการขนส่งใช้มอเตอร์ฉุดลาก เป็นต้น นอกจากนั้นแล้ว 
มอเตอร์ไฟฟ้ายังสามารถท างานได้ถึงสอง แบบ ได้แก่ การสร้างพลังงานกล และการผลิตพลังงาน
ไฟฟ้า มอเตอร์ไฟฟ้าถูกน าไปใช้งานที่หลากหลายเช่น พัดลมอุตสาหกรรม เครื่องเป่า ปั๊ม เครื่องมือ
เครื่องใช้ใน ครัวเรือน และดิสก์ไดรฟ์ มอเตอร์ไฟฟ้าสามารถขับเคลื่อนโดยแหล่งจ่ายไฟกระแสตรง 
(DC) เช่น แบตเตอรี่ ยานยนต์หรือวงจรเรียงกระแส หรือจากแหล่งจ่ายไฟกระแสสลับ (AC) เช่น จาก
ไฟ บ้าน อินเวอร์เตอร์ หรือ เครื่องปั่นไฟ มอเตอร์ขนาดเล็กอาจจะพบในนาฬิกาไฟฟ้า มอเตอร์ทั่วไป
ที่มีขนาดและ คุณลักษณะมาตรฐานสูงจะให้พลังงานกลที่สะดวกส าหรับใช้ในอุตสาหกรรม มอเตอร์
ไฟฟ้าที่ใหญ่ที่สุดใช้ ส าหรับการใช้งานลากจูงเรือ และ การบีบอัดท่อส่งน้ ามันและปั้มสูบจัดเก็บน้ ามัน
ซึ่งมีก าลังถึง 100 เมกะวัตต์ มอเตอร์ไฟฟ้าอาจจ าแนกตามประเภทของแหล่งที่มาของพลังงานไฟฟ้า
หรือตามโครงสร้างภายในหรือตามการ ใช้งานหรือตามการเคลื่อนไหวของเอาต์พุต และอ่ืนๆ อุปกรณ์
เช่นขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้าและล าโพงที่แปลงกระแสไฟฟ้าให้เป็นการเคลื่อนไหว แต่ไม่ได้สร้างพลังงาน 
กลที่ใช้งานได้ จะเรียกถูกว่า Actuator และ Transducer ตามล าดับว่ามอเตอร์ไฟฟ้านั้น ต้องใช้สร้าง
แรงเชิงเส้น (Linear force) หรือแรงบิด (Torque) หรือเรียกอีกอย่างว่า หมุน (Rotary) เท่านั้น 
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 2 ขั้วซึ่งส่วนประกอบพื้นฐานมีอยู่ 6 ชิ้น ดังนี้  

1. อาร์เมเจอร์หรือโรเตอร์ (Armature หรือ Rotor)  
2. คอมมิวเตเตอร์ (commutator) 
3. แปรง  
4. เพลา 
5. แม่เหล็ก  
6. เครื่องจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง DC 
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ภาพที่ 2.13 ส่วนประกอบของมอเตอร์ไฟฟ้า  
ที่มา : http://www.rmutphysics.com/charud/howstuffwork/motor/motorthai1.htm 

  
ดังภาพที่ 2.13 มอเตอร์ไฟฟ้าใช้แรงของแม่เหล็กท าให้เกิดการหมุน ธรรมชาติของแม่เหล็ก ถ้า

ขั้วแม่เหล็กเหมือนกันจะผลักกัน แต่ถ้าขั้วต่างกันจะดูดกัน ภาพข้างบนนี้ จะเห็น เป็นแท่งแม่เหล็ก 2 
แท่ง โดยแท่งในเป็นแม่เหล็กไฟฟ้า เรียกว่า อาร์มาเจอร์  (Armature) ขณะที่แม่เหล็ก ด้านนอกเป็น
แม่เหล็กถาวรรูปเกือกม้า (หรือจะเป็นแม่เหล็กไฟฟ้าก็ได้ส าหรับมอเตอร์ขนาดใหญ่ แต่ถ้าเป็น มอเตอร์
ขนาดเล็ก มักจะใช้แม่เหล็กถาวรเพ่ือประหยัดพลังงาน) อาร์มาเจอร์จะหมุนไปได้เนื่องจากการผลัก 
ของแม่เหล็ก และต้องมีการกลับขั้วของแม่เหล็กขณะที่หมุนไปครึ่งรอบ ท า ให้เกิดแรงผลักอย่าง
ต่อเนื่อง ส่วนที่ ใช้ในการกลับขั้วของแม่เหล็กคือ คอมมิวเตเตอร์ (Commutator) และแปรง (Brush) 
การท างานของมอเตอร์จะต้องเข้าใจและศึกษาแม่เหล็กไฟฟ้าเสียก่อน เพราะแม่เหล็กไฟฟ้าเป็น
พ้ืนฐานของ มอเตอร์ไฟฟ้า อย่างไรก็ตามก็สามารถสร้างแม่เหล็กไฟฟ้าได้เองด้วยการพันขดลวดรอบ
ตะปูสัก 100 รอบ และต่อสายไฟของขดลวดเข้ากับแบตเตอรี่ เมื่อเปิดให้ไฟฟ้าไหลผ่านขดลวด ตะปู
จะเปลี่ยนเป็นแม่เหล็กเกิดข้ัว เหนือ และใต้ขึ้น 

ดังภาพที่ 2.13 ขณะที่ยังปิดสวิทช์คือ ยังไม่มีกระแสไฟฟ้าไหล ให้แขวนตะปูตรงกลางระหว่าง
แม่เหล็กรูปเกือกม้า โดยเจาะรูตรงกลางของตะปูและสวมไว้กับเพลาเล็กๆ เพ่ือให้ตะปูหมุนได้คล่อง 
ตอนแรกหัวตะปูอยู่ทางซ้าย แต่เมื่อเปิดสวิทช์กระแสไฟฟ้าไหลผ่านลวดที่พันตะปูท า ให้ตะปู
เปลี่ยนเป็นแม่เหล็กไฟฟ้า โดยที่หัวตะปูจะ เป็นขั้วใต้ท าให้เกิดแรงผลักกับขั้วใต้ของแม่เหล็กรูปเกือก
ม้า หมุนไปครึ่งรอบไปอยู่ในต าแหน่งดังรูปข้างล่าง หัวตะปูจะหมุนไปอยู่ทางซ้าย และหยุดอยู่แค่นั้น 



23 
 

2.22  Arduino IDE 
Arduino IDE คือโปรแกรมส าหรับใช้เขียนโปรแกรม, คอมไพล์ และอัปโหลดโปรแกรมลง

บอร์ด Arduino หรือบอร์ดตัวอ่ืนๆ ที่คล้ายกัน เช่น NodeMCU หรือ WeMos D1 เป็นต้น 
วิธีการใช้งาน Arduino IDE 
ขั้นตอนที่ 1 เปิดโปรแกรม Arduino IDE ขึ้นมา ดังภาพที่ 2.14 

 
 

 

 

 
 
 

 
ภาพที่ 2.14 เปิดโปรแกรม Arduino IDE 

ที่มา : https://poundxi.com 
 

ขั้นตอนที่ 2 สร้าง Sketch ใหม่ โดยคลิกที่เมนู File > New  ดังภาพที่ 2.15 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 2.15 สร้าง Sketch ใหม ่
ที่มา : https://poundxi.com 

 

https://poundxi.com/arduino-%e0%b8%84%e0%b8%b7%e0%b8%ad%e0%b8%ad%e0%b8%b0%e0%b9%84%e0%b8%a3
https://poundxi.com/nodemcu-%e0%b8%84%e0%b8%b7%e0%b8%ad%e0%b8%ad%e0%b8%b0%e0%b9%84%e0%b8%a3
https://poundxi.com/
https://poundxi.com/
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ขั้นตอนที่ 3 เขียนโปรแกรมลงไปตรงพ้ืนที่สีขาวๆ ซึ่งการเขียนโปรแกรมส าหรับ Arduino จะ
ประกอบไปด้วยฟังก์ชั่น void setup และฟังก์ชั่น void loop ดังภาพที่ 2.16 

 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่ 2.16 เขียนโปรแกรม 
ที่มา https://poundxi.com 

 
ขั้นตอนที่ 4 เมื่อเขียนโปรแกรมเสร็จแล้วให้บันทึกเก็บไว้โดยคลิกที่เมนู File > Save จากนั้น

จะมีหน้าต่างขึ้นมาให้เราเลือกว่าจะบันทึกไว้ที่ไหน และตั้งชื่อ Sketch ดังภาพที่ 2.17 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 2.17 การบันทึกโปรแกรม 
ที่มา : https://poundxi.com 

https://poundxi.com/
https://poundxi.com/
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ขั้นตอนที่ 5 คลิกปุ่มอัปโหลด หรือจะคลิกท่ีเมนู Sketch > Upload ดังภาพที่ 2.18 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ 2.18 การอัปโหลดโปรแกรมลงบอร์ด 

ที่มา : https://poundxi.com 
 

ขั้นตอนที่ 6 หากเขียนโปรแกรมถูกต้อง และไม่ได้มีปัญหาระหว่างการอัปโหลด จะมีข้อความ
ขึ้นว่า Done uploading และจะมีข้อความรายงานเป็นข้อความสีขาวๆ ดังภาพที่ 2.19 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ 2.19 การอัปโหลดบอร์ดเสร็จสิ้น 

ที่มา : https://poundxi.com 
 
 
 

https://poundxi.com/
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2.23  งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
รถเข็นคนพิการขับเคลื่อนด้วยระบบไฟฟ้า (Eleclrical Wheel Chair รุ่น 12) ปรัชญา หล้า

สมบูรณ์ และคุณากร ธิประเสริฐ ได้คิดค้นและประดิษฐ์รถเข็นคนพิการเคลื่อนที่ด้วยระบบไฟฟ้า ขึ้น
โครงการดังกล่าวเป็นผลงานที่น ามาพัฒนาต่อจากผลงานของนักศึกษารุ่นก่อนที่จบการศึกษาไปแล้ว 
โดยเริ่มศึกษาระบบโครงสร้างของรถเข็นคนพิการถึงรูปแบบการเคลื่อนที่ไปข้างหน้า ถอยหลั ง เลี้ยว
ซ้าย และเลี้ยวขวา ยังได้ท าการออกแบบโครงสร้างพร้อมกับวางอุปกรณ์ว่าต้องวางในลักษณะไหน ตัว
โครงสร้างได้ดัดแปลงจากเดิมเพ่ือให้แข็งแรงขึ้น โดยการน าเหล็กท าเป็นกากบาทเชือกให้แข็งแรงเพ่ือ
เพ่ิมเหล็กให้หนาขึ้นเพ่ือรับน้ าหนักของบุคคลที่จะนั่งลงไป ตัวรถเข็นมีน้ าหนักประมาณ  50- 60  
กิโลกรัม ผู้ป่วยสามารถควบคุมได้เองแค่ใช้คันโยก ซึ่งอยู่ทางด้านซ้ายมือส าหรับควบคุมการเดินหน้า 
ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย  ส่วนด้านขวามือจะเป็นสวิตช์ควบคุมไฟและสวิตช์พัดลม เครื่องนี้จะออกแบบให้
ใช้งานในพ้ืนที่เรียบๆ เช่น โรงพยาบาล หรือที่รถเข็นตัวนี้สามารถชาร์จแบตเตอรี่ได้โดยการน าปลั๊ก
เสียบเต้ารับขนาด 220/250  โวลต์ เมื่อแบตเตอรี่เต็มจะมีสัญญาณไฟบอก (Full) สีเขียวและเมื่อ
แบตเตอรี่ต่ า จะมีสัญญาณไฟบอก (Low) สีแดง สามารถปรับระดับแรงดันไฟฟ้าหรือปริมาณไฟฟ้าได้ 
และมีระบบขับเคลื่อนส ารองเมื่อระบบไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ไม่ท างาน มีระบบเบรคเพ่ือความปลอดภัย 
การชุดควบคุมให้ง่ายต่อการใช้งานได้จริง ส าหรับมอเตอร์ที่ใช้ในการขับเคลื่อนจะเป็นมอเตอร์
กระแสตรงขนาด 500 วัตต์ ขับเคลื่อนโดยอาศัยสายพานด้วยความเร็วไม่เกิน 20 กิโลเมตรต่อชั่วโมง 
สามารถปรับความเร็วได้ 2 ระดับ และข้ึนทางชันได้ 10-15 องศา  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 
บทท่ี 3 

ขั้นตอนและวิธีการด าเนินงาน 
 

การศึกษากระบวนการพัฒนารถเข็นผู้พิการต้นทุนต่ า เพ่ือออกแบบและสร้างรถเข็นผู้พิการ 
ต้นทุนต่ าจ าเป็นอย่างยิ่งที่จะต้องมีล าดับขั้นตอน การท างานที่ชัดเจน เพ่ือที่จะสามารถด าเนิน 
โครงการให้ส าเร็จตามวัตถุประสงค์ โดยมีรายละเอียดดังนี้ 

3.1 ล าดับขั้นการด าเนินงาน 
3.2 การท างานของรถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
3.3 ลักษณะทั่วไปของระบบและส่วนประกอบต่างๆของรถเข็น 
3.4 การออกแบบโครงสร้างของรถเข็นไฟฟ้า 

 
3.1  ล าดับขั้นการด าเนินงาน 

ล าดับขั้นตอนการด าเนินงานต้องศึกษาข้อมูลและการท างานของรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการให้
ละเอียดและมาท าการออกแบบโครงสร้างให้ได้ตามแบบที่ต้องการแล้วจึงท าการออกแบบทั้งภาค
ควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง และการควบคุมความเร็วของมอเตอร์
กระแสตรง เมื่อท าการออกแบเรียบร้อยแล้วน าวงจรที่ท าการออกแบบมาต่อเข้าด้วยกันและท าการ
ปรับปรุงแก้ไขในส่วนต่างๆ ที่ผิดพลาด ท าการแก้ไขในส่วนของโครงสร้าง เพ่ือน ามาท าการวิเคราะห์ 
สรุปและท าการประเมินผลแล้วท าการทดสอบก่อนน ามาเชื่อมต่อกันเข้าด้วยกันเพ่ือน าผลที่ได้  

การตรวจสอบรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการจะตรวจสอบ  โดยการน ารถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการ
มาท าการทดสอบโดยการทดสอบวิ่งในพ้ืนที่ต่างๆ ทดสอบบรรทุกในน้ าหนักต่างๆ และท าการทดสอบ
เวลาในการใช้งานของแบตเตอรี่ว่ามีความผิดพลาดมากหรือน้อยเพียงใด มีความคลาดเคลื่อนเพียงใด
เพ่ือให้ได้ผลการทดลองที่แม่นย าปละถูกต้อง และมีเสถียรภาพในการใช้งานตามวัตถุประสงค์มากที่สุด 
โดยทดลองโดยใช้บุคคลที่มีน้ าหนัก และท าการทดสอบในการทดลองการขับเคลื่อน 

จากการศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้องสามารถเขียนแผนผังแสดงขั้นตอนและวิธีการด าเนินงานต่างๆ
เป็นแผนภาพการท างานได้ดังภาพที่ 3.1                         
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ภาพที่ 3.1 ผังงานแสดงขั้นตอนการท างาน 

เริ่มต้น 

 

 

ศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวข้อง 

 

 

ออกแบบชิ้นงาน 2 ส่วน 

ออกแบบฮาร์ดแวร์ 

 

 

เขียนโปรแกรมซอฟต์แวร์ 

 

 

ทดสอบ  

 

 
 

แก้ไข 

ไม่ผ่าน 

ผ่าน 

 

 

ทดสอบ  

 

 

 

แก้ไข 

ไม่ผ่าน 

ผ่าน 

 

 

จัดหาอุปกรณ์ 

ออกแบบซอฟต์แวร์ 

 

 

สร้างชิ้นงานตามที่ออกแบบ 

ชิ้นงาน 
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จากภาพที่ 3.1 ศึกษาข้อมูลของการเขียนโปรแกรมและอุปกรณ์ที่ใช้ในโครงการนี้แล้วน าข้อมูล
ที่ศึกษาทั้งหมดมาสรุป และท าการออกแบบการท างานทั้งหมดโดยแบ่งออกเป็น 2 ส่วน ได้แก่ ส่วน
ของตัวอุปกรณ์สั่งการควบคุม และส่วนของตัวขับเคลื่อน การเขียนโปรแกรม หากเกิดข้อผิดพลาดให้
ท าการแก้ไขและทดสอบใหม่ เมื่อทดสอบผ่านจึงเขียนโปรแกรมควบคุมทิศทางและควบคุมการหมุน
ของมอเตอร์ จากนั้นท าการทดสอบตัวสั่งการควบคุมและตัวขับเคลื่อนหากเกิดข้อผิดพลาดท าการ
แก้ไขและทดสอบใหม่ หากทดสอบผ่านท าการประกอบอุปกรณ์ทั้งหมดลงกล่อง จัดพิมพ์คู่มือการใช้
งานและท ารายงานน าเสนอสอบเป็นการเสร็จสิ้นแผนการด าเนินโครงการ 

 
3.2  การท างานของรถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
                              

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.2 บล็อกไดอะแกรมการท างานของรถไฟฟ้าแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 

Arduino Nano 

บอร์ดประมวลผล 

 

 

Battery 12 V 

จ่ายไฟเลี้ยงวงจร 

 

 

Joystick 

ควบคุมทิศทาง 

 

 

BTS7960 

ควบคุมความเร็วมอเตอร์ 

 

 Motor 12 V 

ตัวขับเคลื่อน 

 

 

BTS7960 

ควบคุมความเร็วมอเตอร์ 

 

 Motor 12 V 

ตัวขับเคลื่อน 

 

 

DC Converter Regulator 

โมดูลตัวแปลงไฟ 
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จากภาพที่ 3.2 การออกแบบรถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน ส าหรับผูพิ้การ
ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ ตัวบล็อกไดอะแกรมตาม ดังภาพที่ 3.2 การท างานของอุปกรณ์แต่ละตัว
เริ่มต้นด้วยการจ่ายไฟเลี้ยงให้กับบอร์ดควบคุม จอยสติ๊ก และบอร์ดไดฟ์มอเตอร์ โดยแต่ละอุปกรณ์มี
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวประมวลผลและสามารถควบคุมการขับเคลื่อนได้ตามที่ได้ก าหนด 

 
3.3  ลักษณะทั่วไปของระบบและส่วนประกอบต่างๆของรถเข็น  

การควบคุมทิศทางโดยใช้ XY Joystick จอยสติ๊กควบคุมบังคับทิศทางของรถเข็นไฟฟ้าส าหรับ
ผู้พิการขับเคลื่อนในทิศทางซ้าย ขวา หน้า หลัง ได้โดยการหมุนสวิตซ์ปรับความเร็ว ไปทางด้านหลัง
จอยสติ๊กที่ใช้ในรถเข็นไฟฟ้า ส าหรับผู้พิการเป็นแบบแอนะลอกภายในตัวมีตัวต้านทานปรับค่าได้ค่า
ความต้านทานจะเปลี่ยนแปลงก็ต่อเมื่อมีการหมุนสวิตซ์ปรับความเร็วโดยจะใช้ตัวต้านทานปรับค่าได้
จะมีการปรับแปลงค่า จากการทดสอบปรับหมุนสวิตซ์ปรับความเร็วที่ตัวควบคุมจอยสติ๊กที่ใช้ใน
รถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการนี้มีอยู่ 2 ทิศทางในการปรับความเร็วและได้เพ่ิมสวิตซ์ส าหรับเบาะที่นั่ง
และข้ึนลงบริเวณด้านที่พักแขนด้านซ้ายมือ 

 
ตารางท่ี 3.1 การวัดแรงดันไฟฟ้าที่ขากลางของตัวต้านทานปรับค่าได้ในตัวจอยสติ๊ก 

 
จากตารางที่ 3.1 เมื่อทราบค่าต่างๆ แล้วก็ท าการเขียนโปรแกรมการควบคุมโดยใช้ค่าที่ได้จาก

องศาตัวจอยสติ๊กนี้จะเป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงที่เปลี่ยนแปลงได้เมื่อมีการหมุนสวิตซ์ปรับความเร็ว
ควบคุมเดินหน้าและถอยหลัง การทดสอบตัวควบคุมจอยสติ้กเป็นแนวทางในการออกแบบโดยค่าที่ได้
จากวงจรนี้จะเป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงที่เปลี่ยนแปลงได้ เมื่อมีการหมุนสวิตซ์ปรับความเร็วควบคุม
เดินหน้าและถอยหลังเพ่ือน าไปเปรียบเทียบกับสัญญาณ 

 

 

ทิศทางการหมุนสวิตซ์ปรับความเร็ว 
( XY Joystick ) 

องศาในตัวจอยสติ๊กที่ใช้ในการควบคุม 
เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา 

เดินหน้า X = 0, Y = 512 
ถอยหลัง X = 1023, Y = 512 
เลี้ยวซ้าย X = 512, Y = 1023 
เลี้ยวขวา X = 512, Y = 0 
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การขับเคลื่อนไปตามทิศทางโดยใช้ DC Motor 
มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นมอเตอร์ควบคุมการเคลื่อนที่ของรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการ ควบคุมบังคับ

ทิศทางซ้าย – ขวา โดยจะท างานตามการหมุนก้านควบคุมจอยสติ๊กและจะต่อกับทางด้านเอาต์พุต
ของวงจรสลับทิศทางของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงโดยมอเตอร์ไฟฟ้ากระตรงที่ใช้งานมีจ านวนทั้งหมด 
2 ตัว ได้แก่ มอเตอร์บังคับเลี้ยวซ้ายจ านวน 1 ตัว และ มอเตอร์ที่บังคับเลี้ยวขวาจ านวน 1 ตัว 

บอร์ดปรับความเร็วมอเตอร์ BTS7960 
วงจรปรับความเร็วของมอเตอร์เป็นส่วนที่ท าหน้าที่ปรับความเร็วของมอเตอร์ฟ้ากระแสตรงโดย

ผู้ใช้งานสามารถปรับความเร็วด้วยตัวต้านทานปรับค่าได้ที่อยู่ในตัวควบคุมจอยสติ๊กโดยการหมุนสวิตย์
ปรับความเร็วซึ่งจ านวนของวงจรปรับความเร็วของมอเตอร์ที่ใช้ในรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการ 
 
3.4  การออกแบบโครงสร้างของรถเข็นไฟฟ้า  

ท าการออกแบบโครงสร้างของตัวรถเข็นให้สามารถปรับนั่งและปรับนอนได้ตามการใช้งานของ
ผู้พิการ ดังภาพที่ 3.3 

 

 
 

ภาพที่ 3.3 โครงรถเข็นคนพิการแบบปรับนอน 
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รถเข็นคนพิการแบบปรับนอนใช้ตัวล็อกในการปรับรูปแบบของตัวรถเข็นให้สามารถใช้แบบนั่ง
และแบบนอนได้โดยการดึงคันโยกทางขวาเพ่ือปรับรูปแบบได้ ดังภาพที่ 3.4. 

 

 
 

ภาพที่ 3.4 ตัวล็อกปรับนั่งและปรับนอน 
 

รถเข็นคนพิการแบบปรับนอนใช้มอเตอร์ DC 2 ตัวติดที่ส่วนล้อทางด้านขวาและด้านซ้ายใช้ใน
การขับเคลื่อนไปในทิศทางท่ีต้องการได้ ดังภาพที่ 3.5 

 

 
 

ภาพที่ 3.5 การติดตั่งมอเตอร์ DC 2 ตัวทางด้านขวาและด้านซ้าย 
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จากภาพที่ 3.5 จัดอุปกรณ์ลงในกล่องด้านล่างของเบาะนั่งของรถเข็นผู้พิการแบบปรับนอนจะ

ประกอบไปด้วยชุดวงจร Arduino Nano 1 ตัว บอร์ด BTS7960 2 ตัว ชุดแปลงไฟ 5 V 1 ตัว
แบตเตอรี่ 12 V 1 ตัว และสวิตซ์ปิดเปิด ดังภาพที่ 3.6 

 

 
 

ภาพที่ 3.6 ภายในกล่องที่บรรจุจงจร 
 

Joy Stick จะถูกติดตั้งไว้ที่มือทางด้านขวาของรถเข็นผู้พิการแบบปรับนอน ดังภาพที่ 3.6 
 

 
 

ภาพที่ 3.7 การติดตั้ง Joy Stick เข้าไปที่ตัวโครงสร้าง 
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น าส่วนประกอบอุปกรณ์ในแต่ละส่วนมาประกอบเข้ากับตัวโครงสร้างของรถเข็นผู้พิการแบบ
ปรับนอนจะได้ ดังภาพที่ 3.7 

 

 
 

ภาพที่ 3.8 ประกอบอุปกรณ์เข้ากับตัวโครงสร้าง 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 
บทท่ี 4 

ผลการด าเนินงาน 
 

บทนี้จะกล่าวถึงการทดลองและผลการทดลองการท างานของรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้งาน ตามขอบเขต
ที่ก าหนดไว้ โดยการทดสอบแบ่งออก ดังนี้ 
4.1 การทดสอบการท างานของจอยสติ๊กและระบบควบคุม 
4.2 การทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า 
4.3 การทดสอบความเร็วของรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้สูงอายุ 
4.4 การทดสอบแบตเตอรี่ 
 
4.1  การทดสอบการท างานของจอยสติ๊กและระบบควบคุม 
การทดสอบการท างานของจอยสติ๊กและระบบควบคุม เป็นการทดสอบประสิทธิภาพการท างานของ
อุปกรณ์ โดยการทดสอบการควบคุมให้รถไฟฟ้าเดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวา จ านวน
ครั้งในการทดสอบจ านวน 100 ครั้ง 
 
4.2  การทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า 
การทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า เป็นการทดสอบประสิทธิภาพการท างานของมอเตอร์
ไฟฟ้าทีค่วบคุมด้วยจอยสติ๊ก และวงจรขับเคลื่อนมอเตอร์ไฟฟ้า โดยมอเตอร์ไฟฟ้าที่ท าการทดสอบจะ
ใช้ควบคุมล้อที่เป็นลักษณะล้อยางแบบวงกลมสองล้อด้านหน้าเป็นตัวขับเคลื่อนและล้อยางแบบ
วงกลมสองล้อด้านหลังเป็นตัวบังคับเลี้ยวโดยการขับเคลื่อนเบื้องต้นจะเป็นลักษณะที่เมื่อเดินหน้าล้อ
ทั้งสองจะเดินพร้อมกัน เมื่อถอยหลังล้อทั้งสองจะถอยหลังพร้อมกัน เมื่อเดินหน้าเลี้ยวขวา และ
เดินหน้าเลี้ยวซ้ายล้อด้านหลังจะหมุนสวนทางกับทิศทางที่จะเลี้ยวสาเหตุที่ท าให้ล้อหมุนไปในทิศทาง
ตรงกันข้ามกับทิศทางที่ต้องการเลี้ยวนั้น เพราะล้อบังคับเลี้ยวอยู่ด้านหลังจึงต้องบังคับให้ล้อหลังเลี้ยว
ไปตรงกันข้ามกับล้อหน้า เมื่อถอยหลังเลี้ยวขวา และ ถอยหลังเลี้ยวซ้ายล้อด้านหลังทั้งสองจะหมุนไป
ทางทิศทางที่จะเลี้ยวสาเหตุเป็นเช่นนี้ก็คือ เปรียบเสมือนล้อหลังนั้นอยู่ข้างหน้าล้อขับเคลื่อน 
การทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า มีวิธีการและล าดับขั้นตอนการทดสอบสามารถอธิบายได้
ดังนี้ 
1. จัดเตรียมอุปกรณ์ที่ใช้ในการทดสอบ ได้แก่ รถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการที่มีการติดตั้งวงจรเคลื่อน
มอเตอร์ไฟฟ้า 
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2. ต่อแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 12 โวลต์ และมอเตอร์ไฟฟ้ากับสายไฟฟ้า 
3. ขึ้นนั่งบนเบาะ 
4. เริ่มท าการทดสอบการท างานการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า 
 
ตารางท่ี 4.1 ผลการทดสอบของจอยสติ๊กและวงจรขับเคลื่อนมอเตอร์ไฟฟ้า 

 
 
 
 

การควบคุม 
จอยสติ้ก 

การทดสอบ ความผิดพลาด 

1 2 3 4 5 6 7 8 (คร้ัง) 

1. เดินหน้า ติด ดับ ติด ดับ ดับ ดับ ดับ ดับ 0 

2. ถอยหลัง ดับ ติด ดับ ติด ดับ ดับ ดับ ดับ 0 

3. เลี้ยวซ้าย ดับ ดับ ดับ ติด ดับ ดับ ดับ ดับ 0 

4. เลี้ยวขวา ดับ ดับ ดับ ดับ ดับ ดับ ติด ดับ 0 

5. ปรับความเร็วเดินหน้า ติด ดับ ติด ดับ ดับ ดับ ดับ ดับ 0 

6. ปรับความเร็วถอย
หลัง 

ดับ ติด ดับ ติด ดับ ดับ ดับ ดับ 0 

 

 

 
ตารางท่ี 4.2 การทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า 

 
การควบคุม 
จอยสติ้ก 

มอเตอร์ไฟฟ้าทางซ้าย มอเตอร์ไฟฟ้า
ทางขวา 

ความผิดพลาด 
(ครั้ง) 

เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา 
1. เดินหน้า หมุน หมุน ไม่หมุน ไม่หมุน 0 
2. ถอยหลัง หมุน หมุน ไม่หมุน ไม่หมุน 0 
3. เลี้ยวซ้าย ไม่หมุน ไม่หมุน ไม่หมุน หมุน 0 
4. เลี้ยวขวา ไม่หมุน ไม่หมุน หมุน ไม่หมุน 0 

 
จากตารางที่ 4.2 แสดงการทดสอบการขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า โดยการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า 
สิ่งที่เห็นชัดเจนที่สุดในการทดสอบคือ ไม่ว่ากดสวิตซ์เดินหน้า สวิตซ์ถอยหลังสวิตซ์เลี้ยวซ้ายหรือขวาที่
อยู่บนตัวควบคุมจอยสติ้ก จะสังเกตได้ว่ามอเตอร์ไฟฟ้าขับเคลื่อนก็จะที่ต่างกันคือ มอเตอร์ไฟฟ้าจะ
หมุนสวนทิศทางคือ ถ้าหากเลี้ยวซ้าย มอเตอร์ไฟฟ้าบังคับเลี้ยวจะหมุนไปทางขวาถ้าหากเลี้ยวขวา
ทิศทางกานหมุนจะตรงกันข้ามกับเลี้ยวซ้ายคือ มอเตอร์ไฟฟ้าบังคับเลี้ยวจะหมุนไปทางซ้าย สาเหตุที่
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เป็นเช่นนี้ก็คือ ล้อบังคับเลี้ยวอยู่ด้านหลังจึงต้องท าให้ด้านหลังเคลื่อนที่ไปทางด้านตรงกันข้ามกับ
ทิศทางท่ีจะเลี้ยว 
 
4.3  การทดสอบความเร็วของตัวรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้สูงอายุ 
การทดสอบความเร็วของตัวรถเข็นไฟฟ้าบนพื้นผิวถนน 
 

 
 

ภาพที่ 4.1 การทดสอบความเร็วของรถเข็น 
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ตารางท่ี 4.3 การทดสอบความเร็วในพ้ืนที่ปูนซีเมนต์ และถนนลาดยาง 
 
จ านวนครั้ง 

ปูนซีเมนต์ และถนนลาดยาง 
น้ าหนัก(กิโลกรัม) และระยะเวลา(วินาที)  ในการทดสอบในลักษณะพื้นที่ต่างๆ 

 55 59 70 76 83 55 59 70 76 83 
1 6.54 6.68 6.59 6.63 6.61 6.38 6.40 6.58 6.52 6.61 
2 6.38 6.47 6.61 6.67 6.69 6.35 6.66 6.52 6.67 6.59 
3 6.47 6.52 6.56 6.59 6.76 6.43 6.49 6.64 6.73 6.68 
4 6.51 6.58 6.67 6.64 6.74 6.38 6.45 6.61 6.65 6.74 
5 6.56 6.52 6.69 6.61 6.79 6.35 6.63 6.56 6.69 6.72 
6 6.53 6.55 6.64 6.73 6.75 6.33 6.56 6.59 6.74 6.75 
7 6.57 6.49 6.67 6.71 6.81 6.41 6.51 6.67 6.67 6.71 
8 6.49 6.54 6.71 6.65 6.67 6.48 6.57 6.73 6.71 6.74 
9 6.61 6.58 6.57 6.68 6.77 6.43 6.59 6.68 6.61 6.78 
10 6.59 6.63 6.64 6.61 6.79 6.49 6.49 6.63 6.65 6.67 
11 6.54 6.56 6.68 6.69 6.74 6.39 6.63 6.64 6.71 6.64 
12 6.43 6.64 6.61 6.65 6.78 6.44 6.55 6.67 6.63 6.61 
13 6.47 6.59 6.65 6.73 6.74 6.38 6.52 6.63 6.68 6.72 
14 6.52 6.63 6.61 6.62 6.71 6.31 6.57 6.61 6.61 6.76 
15 6.57 6.67 6.68 6.67 6.75 6.55 6.47 6.67 6.63 6.68 
16 6.41 6.59 6.64 6.64 6.78 6.49 6.61 6.71 6.68 6.75 
17 6.55 6.66 6.65 6.69 6.81 6.44 6.43 6.69 6.65 6.71 
18 6.58 6.63 6.59 6.71 6.72 6.57 6.54 6.65 6.71 6.74 
19 6.53 6.64 6.68 6.67 6.77 6.45 6.57 6.68 6.67 6.69 
20 6.67 6.69 6.64 6.69 6.79 6.52 6.53 6.64 6.72 6.72 

เฉลี่ย 6.54 6.59 6.63 6.66 6.75 6.43 6.54 6.64 6.67 6.70 
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ตารางท่ี 4.4 การทดสอบความเร็วในพ้ืนผิวเรียบ 
 

จ านวนครั้ง 
 

ผิวเรียบ 

น้ าหนัก(กิโลกรัม)และระยะเวลา(วินาที) ในการทดลองในลักษณะพื้นที่ต่างๆ 
55 59 70 76 83 

1 5.48 5.59 5.49 5.55 5.61 

2 5.48 5.61 5.52 5.63 5.65 

3 5.44 5.51 5.58 5.58 5.72 

4 5.39 5.47 5.55 5.62 5.68 
5 5.45 5.53 5.53 5.66 5.73 
6 5.47 5.62 5.59 5.62 5.78 
7 5.45 5.53 5.57 5.67 5.74 

8 5.42 5.57 5.51 5.59 5.71 

9 5.47 5.51 5.59 5.58 5.77 
10 5.43 5.56 5.49 5.64 5.75 
11 5.49 5.61 5.47 5.68 5.78 
12 5.37 5.49 5.55 5.63 5.74 
13 5.45 5.53 5.53 5.67 5.79 

14 5.41 5.55 5.52 5.65 5.73 

15 5.48 5.59 5.57 5.67 5.77 

16 5.46 5.62 5.51 5.61 5.74 
17 5.42 5.64 5.54 5.65 5.78 
18 5.45 5.58 5.55 5.69 5.73 
19 5.47 5.51 5.59 5.65 5.75 

20 5.45 5.58 5.57 5.63 5.82 

เฉลี่ย 5.41 5.56 5.54 5.64 5.74 
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4.4  การทดสอบแบตเตอรี่ 
การทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหน้า 
1. การทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหน้า และบันทึกผลการทดลอง ลงในตาราง
ที่ 4.5 มีวิธีการและล าดับขั้นตอนในการทดสอบสามารถอธิบายได้ ดังนี้ 
2. จัดเตรียมอุปกรณ์ที่ใช้ในการทดสอบ ได้แก่ รถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการที่ประกอบเสร็จเรียบร้อย 
3. ต่อแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 12 โวลต์ และมอเตอร์ไฟฟ้าเข้าด้วยกัน 
4. ขึ้นนั่งบนเบาะ 
5. เริ่มการทดสอบ 
 
ตารางท่ี 4.5 ทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหน้า 

ระยะเวลา
(นาที) 

ผลการทดสอบการวิ่ง และน้ าหนักผู้ทดสอบ (กิโลกรัม) 
50 ขึ้นไป 60 ขึ้นไป 70 ขึ้นไป 80 ขึ้นไป 90 ขึ้นไป 

10 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
20 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
30 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
40 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
50 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
60 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
70 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
80 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
90 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
100 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 

  
จากตารางที่ 4.5 ผลการทดสอบการใช้งานของแบตเตอรี่ใช้งานในการเคลื่อนที่ข้างหน้าจากตารางจะ
เห็นได้ว่าช่วงเวลาที่มีการเคลื่อนไปข้างหน้าได้ดีที่สุดจะอยู่ที่ช่วงเวลาไม่เกิน 60 นาที หลังจาก 60 
นาทีไปแล้วประสิทธิภาพในเคลื่อนที่จะลดลงเนื่องกระแสไฟฟ้าในตัวของแบตเตอรี่ลดลง ต้องท าการ
ประจุแบตเตอรี่อีกครั้งจึงจะท างานได้ปกต ิ
การทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ข้างหลัง 
การทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหลัง และบันทึกผลการทดลอง ลงในตารางที่ 
4.6 มีวิธีการล าดับขั้นตอนในการทดสอบสามารถอธิบายได้ดังนี้ 
1. จัดเตรียมอุปกรณ์ ได้แก่ รถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้การ 
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2. ต่อแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 12 โวลต์ และมอเตอร์ไฟฟ้าเข้ากัน 
3. ขึ้นนั่งบนเบาะ 
4. เริ่มท าการทดสอบการเคลื่อนที่ไปข้างหลัง 
 
ตารางท่ี 4.6 ทดสอบระยะเวลาการใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหลัง  

ระยะเวลา
(นาที) 

ผลการทดสอบการวิ่ง และน้ าหนักผู้ทดสอบ (กิโลกรัม) 
50 ขึ้นไป 60 ขึ้นไป 70 ขึ้นไป 80 ขึ้นไป 90 ขึ้นไป 

10 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
20 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
30 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
40 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
50 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
60 ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ ท างานได้ 
70 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
80 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
90 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไมดี่ ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 
100 ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี ท างานได้ไม่ดี 

 
จากตารางที่ 4.6 ผลการทดสอบการใช้งานของแบตเตอรี่ใช้งานในการเคลื่อนที่ไปข้างหลังจากตาราง
จะเห็นได้ว่าช่วงเวลาที่มีเคลื่อนที่ไปข้างหลังได้ดีที่สุดจะอยู่ที่ช่วงเวลาไม่เกิน 60 นาที หลังจาก 60 
นาทีไปแล้วประสิทธิภาพในการเคลื่อนที่จะลดลงเนื่องจากกระแสไฟฟ้าในตัวของแบตเตอรี่ลดลง ต้อง
ท าการประจุแบตเตอรี่อีกครั้งจะท างานปกติ 
การทดสอบการประจุแบตเตอรี่ 
การทดสอบการประจุแบตเตอรี่ 12 โวลต์ 11 แอมป์แปร์ชั่วโมง จ านวน 2 ตัว และบันทึกการทดลอง
ลงในตารางที่ 4.7 มีวิธีการและล าดับขั้นตอนในการท าการทดสอบอธิบายได้ ดังนี้ 
1. จัดเตรียมอุปกรณ์ ได้แก่ รถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการ 
2. ต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับแรงดันไฟฟ้า 220 โวลต์ เข้ากับจุดต่อสายประจุแบตเตอรี่ 
3. เริ่มท าการทดสอบการประจุแบตเตอรี่ 
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ตารางท่ี 4.7 เวลาในการประจุแบตเตอรี่ 
จ านวนครั้งที่ประจุ 

(ครั้งที่) 
ระยะเวลาในการประจุ 

(ชั่วโมง) 
1 3.30 
2 3.35 
3 3.45 
4 3.55 
5 4.05 
6 3.42 
7 3.38 
8 3.53 
9 3.44 
10 3.58 
11 4.10 
12 4.12 
13 4.08 
14 3.58 

เฉลี่ย 3.68 
  
จากตารางที่ 4.7 การประจุแบตเตอรี่ ระยะในการประจุแบตเตอรี่ค่าเฉลี่ย 3.681 ชั่วโมงระยะเวลาใน
การประจุแบตเตอรี่ขึ้นอยู่กับขนาดของแบตเตอรี่ว่ามีขนาดกี่ แอมป์แปร์ - ชั่วโมง ถ้าแอมป์แปร์ – 
ชั่วโมงมีขนาดสูง การประจุก็จะต้องใช้เวลานานตามไปด้วย และต้องขึ้นอยู่กับเครื่องประจุแบตเตอรี่
ด้วยเช่นกันว่ามีขนาดกระแสไฟฟ้าในการประจุมากน้อยประจุมากน้อยเพียงใด 
 
 

 

 

 

 



 
 

 
บทท่ี 5 

สรุปผลการด าเนินงาน 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงผลของการด าเนินงานการจัดท าโครงการและข้อมูลข้อเสนอแนะของการ
สร้างรถเข็นไฟฟ้าส าหรับผู้พิการ ที่เกิดขึ้นระหว่างการศึกษาค้นคว้า หาข้อมูลขั้นตอนการออกแบบ 
การทดสอบ รวมถึงปัญหาและอุปสรรคที่เกิดขึ้นในระหว่างขั้นตอนการสร้างโครงการ ซึ่งได้หาวิธี
ปรับปรุงแก้ไขและแนะน าดังต่อไปนี้ ในหัวข้อที่กล่าวต่อไปนี้ 

5.1 สรุปผลโครงการ 
5.2 ปัญหาและอุปสรรค์                                                              
5.3 ข้อเสนอแนะ 

                                                                   
5.1  สรุปผลโครงการ 

โครงการรถไฟฟ้าแบบปรับนอนนี้ ได้น าเอามอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและตัวควบคุมจอยสติ้ก 
มาประยุกต์ใช้งานกับวงจรควบคุมการท างานด้วยอุปกรณ์ควบคุมขนาดเล็กวงจรขับเคลื่อนมอเตอร์
ไฟฟ้ากระแสตรง และวงจรปรับความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยขั้นตอนการสร้างจะ
ค านึงถึงทฤษฎีและวัตถุประสงค์ที่วางไว้ เช่น การศึกษาค้นคว้าการออกแบบโครงสร้างต่างๆ การ
ขับเคลื่อนกับการบังคับเลี้ยว เป็นต้น และรวมไปถึงเรื่องของมอเตอร์ไฟฟ้าการใช้ งานที่ถูกวิธี เพ่ือ
ความรวดเร็วในการสร้างชิ้นงาน ท าให้สามารถรู้ปัญหาที่เกิดระหว่างการท าชิ้นงานได้เร็ว แก้ไข
ทันเวลาที่ก าหนดโครงสร้างตัวรถจะลักษณะของรถเข็นผู้พิการแบบปรับนอน ที่มีล้อยาง 6 ล้อ โดยจะ
มี ล้อหน้าที่ใหญ่กว่าล้อหลัง 2 ล้อขับเคลื่อนมอเตอร์ไฟฟ้าล้อละหนึ่งตัว และมีล้อเล็กข้างหลัง 2 ล้อ
ล้อโดยทั้งสองล้อใช้บังคับเลี้ยว รถไฟฟ้าแบบปรับนอนนี้สามารถเลื่อนยกตัวขึ้นลงในท่านั่งได้โดยใช้
มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน การควบคุมการท างานจะใช้ ตัวควบคุมจอยสติ้กการควบคุมจอยสติ้ก
ในการควบคุมรถไฟฟ้าส าหรับผู้สูงอายุเดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา ตัวรถเข็นไฟฟ้ามี
น้ าหนักรวมสุทธิรวมสุทธิ 100 กิโลกรัม 
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5.2 ปัญหาและอุปสรรค์                                                           
จากการด าเนินการที่กล่าวมาพบว่าปัญหาระหว่างด าเนินการสร้างคือ 
5.2.1 การหาข้อมูลของทฤษฏีอุปกรณ์บางชนิดข้อมูลหายาก ท าให้ใช้ระยะเวลาค้นหาข้อมูล 
แนวทางการแก้ไข คือ ไปค้นหาข้อมูลจากสถานที่ที่มีแหล่งข้อมูลมากๆ เช่น หอสมุดแห่งชาติ 

อินเตอร์เน็ต และตามหนังสือต่างๆที่เก่ียวกับการท างาน เป็นต้น 
5.2.2 การออกแบบโครงสร้างตัวรถไฟฟ้าแบบปรับนอนตัวรถเข็นมีความละเอียดในออกแบบ 
แนวทางการแก้ไข คือ วิเคราะห์ออกแบบทีละส่วนอย่างถี่ถ้วนว่ามีขนาดเท่าใดแล้วจึงน ามาต่อ

กันให้เป็นชิ้นงานเดียว 
5.2.3 ขณะท าการทดสอบการขับเคลื่อนของตัวรถความเร็วในการเคลื่อนที่จะลดลงท าให้ไม่มี

แรงในการเลี้ยวซ้ายและเลี้ยวขวา 
แนวทางการแก้ไข คือ ใช้มอเตอร์ที่มีแรงขับสูงต่อนิวตันในการขับเคลื่อน 

 
5.3  ข้อเสนอแนะ  

5.3.1 เนื่องจากเทคโนโลยีสมัยใหม่อุปกรณ์ที่ใช้ในการท าโครงงานส่วนใหญ่จะมีราคาสูงดังนั้น
การด าเนินงานควนท าการศึกษาค้นคว้าข้อมูลให้ดีก่อนจะลงมือปฏิบัติงาน 

5.3.2 การออกแบบวัสดุตัวรถควรค านึงถึงสิ่งต่างๆที่น ามาวางไว้บนตัวรถเพ่ือที่จะได้ตัว
โครงสร้างรถที่รับน้ าหนักได้ตามต้องการโดยไม่มีปัญหาเกี่ยวกับเรื่องน้ าหนัก 

5.3.3 มอเตอร์ที่น ามาใช้ขับเคลื่อนควรเป็นแบบเดียวกันเพ่ือให้วิ่งได้ตรงไม่เลี้ยวข้างใดข้างหนึ่ง 
ถ้าไม่กดตัวจอยสติ๊ก 

5.3.4 เมื่อมีการใช้แบบเตอรี่จนหมดประจุไฟฟ้าแล้วให้ท าการชาร์ตแบตเตอรี่ทันที่และชาร์ต
แบตเตอรี่จนประจุไฟฟ้าเต็มทุกครั้งเพ่ือให้แบตเตอรี่มีอายุการใช้งานนานขึ้น 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บรรณานุกรม 
 

ผศ.ดร เดชฤทธิ์ มณีธรรม. คัมภีร์การใช้งาน ไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardoino. ส านักพิมพ์                 
ซีเอ็นยูคชั่น บมจ.  

จิราวุธ วารินทร์. Arduino ขั้นพื้นฐาน ส าหรับผู้เริ่มต้น 1. ส าหนักพิมพ์ Pronpt สพน. 
อรพิน ประวัติบริสุทธิ์. คู่มือเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C ฉบับสมบูรณ์. ส านักพิมพ์                    

บริษัท โปรวิชั่น จ ากัด 
ไชยชาญ หินเกิด. มอเตอร์ไฟฟ้าและการควบคุม. ส านักพิมพ์ ส.ส.ท 

กองบรรณาธิการหนังสือพิเศษด้านอิเล็กทรอนิกส์ แบตเตอรี่และเครื่องชาร์จ ส านักพิมพ์                

ซีเอ็ดยูเคชั่น 
พลังงานไฟฟ้าของแบตเตอรี่.[ออนไลน์].เข้าถึงได้จาก.http://www.spabattery.com/ 
IBT- 2 บอร์ดขับมอเตอร์.[ออนไลน์].เข้าถึงได้จาก.

https://robojax.com/learn/arduino/?vid=robojax_BTS7960_motor_driver 
Motor Drive Module (BTS7960).[ออนไลน์].เข้าถึงได้จาก.

https://www.arduitronics.com/product/983/motor-drive-module-bts7960-43a-
with-h-bridge 

BTS7960 H-Bridge DC Motor Drive.[ออนไลน์].เข้าถึงได้จาก.
https://www.myarduino.net/product/761/bts7960-h-bridge-dc-motor-drive 

รถเข็นมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นตัวขับเคลื่อน.[ออนไลน์].เข้าถึงได้จาก.http://www.friendwheel.com 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

https://m.se-ed.com/Search/Result/author?key=%e0%b8%81%e0%b8%ad%e0%b8%87%e0%b8%9a%e0%b8%a3%e0%b8%a3%e0%b8%93%e0%b8%b2%e0%b8%98%e0%b8%b4%e0%b8%81%e0%b8%b2%e0%b8%a3%e0%b8%ab%e0%b8%99%e0%b8%b1%e0%b8%87%e0%b8%aa%e0%b8%b7%e0%b8%ad%e0%b8%9e%e0%b8%b4%e0%b9%80%e0%b8%a8%e0%b8%a9%e0%b8%94%e0%b9%89%e0%b8%b2%e0%b8%99%e0%b8%ad%e0%b8%b4%e0%b9%80%e0%b8%a5%e0%b9%87%e0%b8%81%e0%b8%97%e0%b8%a3%e0%b8%ad%e0%b8%99%e0%b8%b4%e0%b8%81%e0%b8%aa%e0%b9%8c
https://m.se-ed.com/Product/Publisher/0000001
https://robojax.com/learn/arduino/?vid=robojax_BTS7960_motor_driver
https://www.arduitronics.com/product/983/motor-drive-module-bts7960-43a-with-h-bridge
https://www.arduitronics.com/product/983/motor-drive-module-bts7960-43a-with-h-bridge


 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

ภาคผนวก ก  

ซอร์ซโค้ด             



 

ซอร์ซโค้ด XY Joy Stick Module 
 

#include <Joystick.h> 
#include <AxisJoystick.h> 
#define VRX_PIN A0 
#define VRY_PIN A1 
#define SW_PIN A2 
Joystick* joystick; 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  joystick = new AxisJoystick(SW_PIN, VRX_PIN, VRY_PIN); 
} 
void loop() { 
  Serial.print("Joystick, Multiple Reading: "); 
  Serial.println(moveTitle(joystick->multipleRead())); 
  delay(500); // optionally, only to delay the output of information in the 
example 
} 
String moveTitle(const Joystick::Move move) { 
  switch (move) { 
    case Joystick::Move::NOT: 
      return "NOT"; 
    case Joystick::Move::PRESS: 
      return "PRESS"; 
    case Joystick::Move::UP: 
      return "UP"; 
    case Joystick::Move::DOWN: 
      return "DOWN"; 
    case Joystick::Move::RIGHT: 
      return "RIGHT"; 
    case Joystick::Move::LEFT: 
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      return "LEFT"; 
    default: 
      return "???"; 
  } 
} 
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ซอร์ซโค้ด BTS7960 
 

#define RPWM 3  
#define R_EN 4  
#define R_IS 5  
#define LPWM 6  
#define L_EN 7  
#define L_IS 8  
#define CW 1  
#define CCW 0  
#define debug 1  
#include <RobojaxBTS7960.h> 
RobojaxBTS7960 motor(R_EN,RPWM,R_IS, L_EN,LPWM,L_IS,debug); 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  motor.begin();   
} 
void loop() { 
    motor.rotate(100,CW); 
    delay(5000); 
    motor.stop(); 
    delay(3000); 
    motor.rotate(100,CCW); 
    delay(5000); 
    motor.stop(); 
    delay(3000); 
    for(int i=0; i<=100; i++){  
        motor.rotate(i,CCW); 
        delay(50); 
    }  
    for(int i=100; i>0; i--){  
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        motor.rotate(i,CCW); 
        delay(50); 
    }  
    motor.stop(); 
    delay(3000);        
} 
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ซอร์ซโค้ด Arduino Nano รวมกัน 
 

#include <Joystick.h> 
#include <AxisJoystick.h> 
#define VRX_PIN A0 
#define VRY_PIN A1 
#define SW_PIN A2 
Joystick* joystick; 
#define RPWM1 3  
#define R_EN1 4  
#define R_IS1 5  
#define LPWM1 6  
#define L_EN1 7  
#define L_IS1 8  
#define CW1 1  
#define CCW1 0  
#define debug1 1  
#define RPWM2 9  
#define R_EN2 10  
#define R_IS2 11  
#define LPWM2 12  
#define L_EN2 13  
#define L_IS2 2  
#define CW2 1  
#define CCW2 0  
#define debug2 1  
#include <RobojaxBTS7960.h> 
RobojaxBTS7960 motor1(R_EN1,RPWM1,R_IS1, L_EN1,LPWM1,L_IS1,debug1); 
RobojaxBTS7960 motor2(R_EN2,RPWM2,R_IS2, L_EN2,LPWM2,L_IS2,debug2); 
void setup() { 
   Serial.begin(9600);// setup Serial Monitor to display information 
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   joystick = new AxisJoystick(SW_PIN, VRX_PIN, VRY_PIN); 
   motor1.begin(); 
   motor2.begin(); 
} 
void loop() { 
  Serial.print("Joystick, Multiple Reading: "); 
  Serial.println(moveTitle(joystick->multipleRead())); 
  delay(500); 
} 
String moveTitle(const Joystick::Move move) { 
  switch (move) { 
    case Joystick::Move::NOT: 
      motor1.stop(); 
      motor2.stop(); 
      return "NOT"; 
    case Joystick::Move::LEFT: 
      motor1.rotate(100,CW2); 
      motor2.stop(); 
      return "LEFT"; 
    case Joystick::Move::RIGHT: 
      motor1.stop(); 
      motor2.rotate(100,CW1); 
      return "RIGHT"; 
    case Joystick::Move::UP:      
      motor1.rotate(100,CW1); 
      motor2.rotate(100,CW2); 
      return "UP"; 
    case Joystick::Move::DOWN: 
     motor1.rotate(100,CCW1); 
     motor2.rotate(100,CCW2); 
      return "DOWN"; 
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  } 
} 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข  

ดาต้าชีท 



 
 

 

ภาพที ่ข 1 Arduino Nono   
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ภาพที ่ข 2 ข้อมูลขา Arduino Nano  
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ภาพที ่ข 3 ลายวงจร Arduino Nano 
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ภาพที ่ข 4 ข้อมูลของ Arduino Nano 
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ภาพที ่ข 5 ข้อมูลอุประกรณ์ 
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ภาพที ่ข 6 ข้อมูลแต่ละขาของ Arduino Nano 
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ภาพที ่ข 7 ข้อมูลอุประกรณ์  
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ภาพที ่ข 8 ข้อมูลอุประกรณ์ 
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ภาพที ่ข 9 ข้อมูลอุประกรณ์ 
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ภาพที ่ข 10 ข้อมูล BTS7960 
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ภาพที ่ข 11 ลายวงจร BTS7960  
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ภาพที ่ข 12 ข้อมูลแต่ละขาของ BTS7960 
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ภาพที ่ข 13 ข้อมูลแต่ละขาของ BTS7960 
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ภาพที ่ข 14 ข้อมูลจอยสติ๊ก 
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ภาพที ่ข 14 ข้อมูลแต่ละขาของจอยสติ๊ก 

 

 



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ค 
คู่มือส าหรับการใช้งาน 
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คู่มือส าหรับการใช้งาน รถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน  
 

 
 

ภาพที ่ค 1  รถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
 

รถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน จะแบ่งการใช้งานเป็น 2 รูปแบบ ได้แก่ 
รูปแบบนั่งเป็นแบบพ้ืนฐานของรถเข็นผู้พิการปกติทั่วไป และ รูปแบบนอนจะเป็นรูปแบบที่รถเข็นผู้
พิการสามารถปรับนอนได้ และสามารถเคลื่อนที่ได้โดยตัวควบคุมจอยสติ๊ก 
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ขั้นตอนการใช้งานรถเข็นคนพิการแบบปรับนอนควบคุมด้วยอาดุยโน 
ขั้นตอนที่ 1 ก่อนใช้งานตรวจสอบควรให้แน่ใจว่าอุปกรณ์ไม่มีการช ารุด 
ขั้นตอนที่ 2 กดสวิตซ์เพ่ือเปิดหรือปิดการใช้งานวงจรภายในกล่อง 
ขั้นตอนที่ 3 ควบคุมการเคลื่อนที่ไปในทิศทางต่างๆ ด้วยตัวจอยสติ๊ก 
ขั้นตอนที่ 4 ปรับรถเข็นคนพิการเป็นรูปแบบนอนหรือรูปแบบยืนด้วยคันโยก 

 

 
 

ภาพที ่ค 2 สวิตซ์เปิด – ปิดการใช้งาน 

 

จากภาพที ่ค 2 การเริ่มการท างานจะต้องกดสวิตซ์ไปที่ต าแหน่ง “ON” เพ่ือเริ่มการท างานและ

ในการจบการท างานจะต้องกดสวิตซ์ไปที่ต าแหน่ง “OFF” เพ่ือปิดการท างาน 

 

กดสวิตซ์เพ่ือเปิดหรือปิดการใช้งาน 
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ภาพที ่ค 3 ตัวควบคุมการเคลื่อนที่ 

 

จากภาพที ่ค 3 ถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเคลื่อนที่ไปในทิศทางด้านหน้า ให้หมุนตัวจอยสติ๊กไป

ทางด้านหน้า ถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเคลื่อนที่ไปในทิศทางด้านซ้าย ให้หมุนตัวจอยสติ๊กไปทาง

ด้านซ้าย ถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเคลื่อนที่ไปในทิศทางด้านขวา ให้หมุนตัวจอยสติ๊กไปทางด้านขวา 

ถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเคลื่อนที่ไปในทิศทางถอยหลัง ให้หมุนตัวจอยสติ๊กไปทางด้านหลัง 

 

 

 

 

 

 

 

 

ด้านหน้า 

ถอยหลัง 

ด้านขวา 

ด้านซ้าย 
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ภาพที ่ค 4 คันโยกปรับรถเข็นคนพิการเป็นรูปแบบนอนหรือรูปแบบยืน 

 

จากภาพที่ ค 4 ถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเป็นรูปแบบนอนให้ท าการดึงคันโยกเพ่ือเปลี่ยน

รูปแบบเป็นแบบปรับนอนและถ้าต้องการให้รถเข็นผู้พิการเป็นรูปแบบนั่งให้ท าการดึงคันโยกเพ่ือ

เปลี่ยนรูปแบบเป็นแบบปรับนังได้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ดึงที่คันโยกเพ่ือปลดล็อกเพ่ือปรับนอนและปรับ

นั่ง 

ตัวล็อก 
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