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บทคัดย่อ  
การออกแบบและพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  มีวัตถุประสงค๑ 1.เพ่ือ

ออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  2.เพ่ือพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอย
หลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 3.เพ่ือประเมินประสิทธิภาพตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  
4.เพ่ือศึกษาผลการใช๎งานของตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  โดยมีกลุํมตัวอยํางเป็น
ผู๎เชี่ยวชาญด๎านเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร และเป็นผู๎สูงอายุ และผู๎พิการ จํานวน 15 คน ใช๎วิธีการเลือก
แบบเจาะจง เครื่องมือที่ใช๎ในการวิจัย คือ 1.ตัวต๎นแบบระบบ 2.แบบประเมินความคิดเห็นของการออกแบบตัว
ต๎นแบบ 3.แบบประเมินความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบ และแบบประเมินผลการทดสอบการใช๎งาน
อุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ วิเคราะห๑ข๎อมูลโดยใช๎คําเฉลี่ยเลขคณิต และสํวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
ผลการวิจัย พบวํา 1) การออกแบบตัวต๎นแบบ ประกอบด๎วย 2 โมดูล คือ โมดูลชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีล
แชร๑ การบันทึกข๎อมูลลงบนระบบ Cloud และการแจ๎งเตือนผําน Line 2) ผลการประเมินความคิดเห็นของการ
ออกแบบตัวต๎นแบบ จากผู๎เชี่ยวชาญภาพรวมอยูํในระดับดี มีคําเฉลี่ย ( X )  รวมเทํากับ 4.37 สํวนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน (S.D.) รวมเทํากับ 0.55  3) ผลการประเมินความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบ จากผู๎เชี่ยวชาญ
ภาพรวมอยูํในระดับดีมาก มีคําเฉลี่ย ( X ) รวมเทํากับ 4.53 สํวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) รวมเทํากับ 0.51 
แสดงวําสามารถนําตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ ไปใช๎ได๎จริง  

 
ค ำหลัก: รถเข็นวีลแชร๑เพ่ือผู๎พิการและผู๎สูงอายุ, เทคโนโลยีอินเทอร๑ชํวยในการการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑   
 

Abstract 
 The design and development of the deflection aids for wheelchairs is rational. 1. To 
design options for towing assistive wheelchairs 2. To develop learning and teaching for V 
wheelchairs. 3. For occupation, character performance, diversion assist devices for wheelchair. 
4.To study the use of a prototype of a reversing aid for a wheelchair. The sample group is 
information and communication technology experts. And 15 elderly and disabled persons using 
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a specific method of selection. The research tools are: 1. The prototype system. 2. Opinion 
assessment form of the prototype design. 3. Evaluation form for prototype development And 
an evaluation form for testing the use of reversing assist devices for wheelchairs Data were 
analyzed using arithmetic mean. And standard deviation. The research results were found that 
1) The prototype design consists of two modules: a reversing module for a wheelchair. Saving 
data on the cloud system and notifications via Line 2) Opinion evaluation results of the 
prototype design. According to experts, the overall picture was in good level with the total 
mean ( X )  of 4.37, the total standard deviation (S.D.) was 0.55. 3) the evaluation of the 
suitability of the prototype development. According to experts, the overall picture is very good, 
with a total mean ( X ) of 4.53, a total standard deviation (S.D.) of 0.51, indicating that the 
prototype of a reversing aid for wheelchair can be used. 
 
Keywords: Wheelchair for disabled and elderly, Reversing technology for wheelchair. 
 
ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 

ในปัจจุบันเมื่อพูดถึงคนพิการแล๎ว เชื่อวําสัญลักษณ๑อยํางหนึ่งที่หลายคนคงจะนึกถึงก็คือ วีลแชร๑ 
(Wheelchair) หรือเก๎าอ้ีมีล๎อท่ีใช๎ในการเคลื่อนที่ได๎ สําหรับบุคคลที่มีปัญหาไมํสามารถเดินเหินได๎สะดวก ไมํวําจะ
เป็นคนพิการที่ขา ผู๎สูงอายุ หรือแม๎แตํผู๎ที่เจ็บปุวยจนไมํสามารถเดินได๎ชั่วคราว หลายคนอาจจะคิดวําวีลแชร๑เพ่ิง
เกิดขึ้นไมํนานนี้ แตํความจริงแล๎วปรากฎหลักฐานวํามีการใช๎วีลแชร๑กันมาตั้งแตํในยุคพุทธกาลแล๎ว โดยพบภาพ
สลักหินในจีน และภาพวาดของชาวกรีก อายุประมาณ 500 ปีกํอนคริสตกาล สํวนในยุคใหมํ ปรากฎวําในปี 1595 
พระเจ๎าฟิลิปส๑ที่ 2 แหํงสเปน ได๎สร๎างเก๎าอ้ีที่ติดล๎อเล็ก ๆ ไว๎ที่ขาเก๎าอ้ีพระที่นั่ง แตํยังต๎องใช๎มหาดเล็กชํวยเข็นให๎ 
จนกระท่ังในปี 1655 สเตเฟน ฟาร๑ฟเลอร๑ (Stephen Farfler) ชํางทํานาฬิกาพิการชาวเยอรมัน จึงได๎สร๎างวีลแชร๑
ชนิดแรกที่ผู๎นั่งสามารถเข็นได๎ด๎วยตัวเองได๎สําเร็จ  

ปัจจุบันวีลแชร๑อาจจะแบํงได๎เป็นสองชนิดหลัก คือแบบที่ต๎องใช๎คนเข็นให๎ วีลแชร๑แบบนี้สํวนมากจะใช๎ใน
โรงพยาบาล หรือตามบ๎านเรือนที่มีผู๎ปุวยหรือผู๎สูงอายุที่ไมํสะดวกกับการเดินเหิน แตํไมํจําเป็นต๎องนั่งวีลแชร๑
ตลอดเวลา วีลแชร๑ชนิดนี้มักจะพับได๎เม่ือไมํต๎องการใช๎งาน สํวนวีลแชร๑อีกประเภทคือแบบที่ผู๎นั่งบังคับการเคลื่อนที่
ได๎เอง ซึ่งมีทั้งแบบที่ผู๎นั่งเข็นเองด๎วยมือข๎างเดียวหรือสองข๎าง และแบบที่มีกลไกชํวยในการเคลื่อนที่ วีลแชร๑แบบนี้
มักจะใช๎กับผู๎พิการที่ต๎องนั่งวีลแชร๑ตลอดเวลา นอกจากวีลแชร๑สําหรับผู๎พิการทั่วไปแล๎วก็ยังมีวีลแชร๑สําหรับใช๎ใน
การแขํงขันกีฬาผู๎พิการโดยเฉพาะ ซึ่งนอกจากจะเป็นวีลแชร๑ที่ผู๎นั่งเข็นได๎เองแล๎ว ยังมีการออกแบบพิเศษให๎
เหมาะสมกับการแขํงขัน เชํน วีลแชร๑แบบที่มีล๎อหน๎า สําหรับใช๎ในการแขํงขันแลํนบนลูํ การมีล๎อหน๎าจะชํวยให๎การ
ทรงตัวของวีลแชร๑ดีขึ้นไมํล๎มงํายเมื่อแลํนด๎วยความเร็วสูง หรือวีลแชร๑สําหรับเลํนบาสเกตบอล เทนนิส ซึ่งต๎อง
เปลี่ยนทิศทางได๎ดี และมีความม่ันคงเม่ือผู๎เลํนต๎องเคลื่อนไหวรํางกายทํอนบนอยํางรวดเร็ว เป็นต๎น [1] และเพ่ือให๎
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การขับเคลื่อน นวัตกรรม และเทคโนโลยีเพ่ือการพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ พ.ศ. 2561-2564 เป็นไปได๎อยํางมี
ประสิทธิภาพ คณะกรรมการสํงเสริมและพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการแหํงชาติ จึงได๎มุํงเน๎นการบูรณาการความ
รํวมมือทุกภาคสํวน ทั้งภาครัฐและเอกชน รวมถึงภาคประชาสังคม เพ่ือกําหนดแนวทางการจัดทําแผนให๎บรรลุ
เปูาประสงค๑ และนําไปสูํวิสัยทัศน๑ของแผนวํา “คนพิการดํารงชีวิตอยํางเทําเทียมในสังคม ด๎วยการใช๎ประโยชน๑จาก
ผลงานวิจัย นวัตกรรมและเทคโนโลยี” เพ่ือให๎คนพิการได๎เข๎าถึงสิทธิอยํางแท๎จริง [2] 

 ผู๎วิจัยเล็งเห็นถึงความสําคัญดังกลําวจึงมีแนวคิดที่จะพัฒนา อุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 
เพ่ือให๎ผู๎พิการและผู๎สูงอายุสะดวกสบายในการถอยหลังมากขึ้น และคาดหวังไว๎วําจะมีสํวนชํวยลดอุบัติเหตุทางผู๎
พิการทางสายตาและผู๎สูงอายุ และจะพัฒนาโครงการนี้ให๎มีประสิทธิภาพและตรงตามกลุํมเปูาหมายให๎มากที่สุด  
  
วัตถุประสงค์ 

1. เพ่ือออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  
2. เพ่ือพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  
3. เพ่ือประเมินประสิทธิภาพตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  
4. เพ่ือศึกษาผลการใช๎งานของตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  

 
ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. สามารถออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  กํอนการพัฒนาตัว
ต๎นแบบระบบตํอไป 

2. สามารถพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 
3. สามารถนําไปใช๎จริง และสามารถผลิตเพ่ือลดต๎นทุนให๎ผู๎พิการและผู๎สูงอายุสามารถนําไปใช๎งานได๎

อยํางทั่วถึง 
 

วิธีด าเนินการวิจัย 
วิธีการดําเนินการพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ แบํงออกเป็น 2 ระยะ 

ได๎แก ํ
ระยะที ่1  การออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ มีข้ันตอนดังนี ้
ทฤษฎีที่นํามาใช๎ในการออกแบบตัวต๎นแบบระบบ คือ กระบวนการคิดเชิงออกแบบ (Design Thinking) 

เป็นการนํากระบวนการในการคิดที่ให๎ความสําคัญกับบุคคล โดยคํานึงถึงธรรมชาติของผู๎ใช๎ประกอบกับการนํา
เครื่องมือและเทคโนโลยีตําง ๆ ที่เหมาะสมมาใช๎เป็นแนวทางในการแก๎ไขปัญหาที่มีอยูํอยํางสร๎างสรรค๑และมี
ประสิทธิภาพ โดยมีกระบวนการดังนี้ 
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ภาพประกอบที่ 1 กระบวนการคิดเชิงออกแบบ (Design Thinking) 

 
1.  Empathy เป็นการทําความเข๎าใจตํอกลุํมเปูาหมายให๎มากที่สุด ซึ่งมีความสําคัญเป็นอยํางมาก เมื่อจะ

สร๎างสรรค๑ หรือแก๎ไขสิ่งใดก็ตามจะต๎องเข๎าใจถึงกลุํมเปูาหมายอยํางถํองแท๎ 
2.  Define การสังเคราะห๑ข๎อมูล การตั้งคําถามปลายเปิดที่ผลักดันให๎เกิดความคิดสร๎างสรรค๑ ไมํจํากัด

กรอบของการแก๎ปัญหา ซึ่งภายหลังจากการเรียนรู๎และทําเข๎าใจตํอกลุํมบุคคลเปูาหมายแล๎ว ต๎องวิเคราะห๑ปัญหา 
กําหนดให๎ชัดเจนวําปัญหาที่เกิดข้ึนคืออะไร เลือกและสรุปแนวทางความเป็นไปได๎ 

3.  Ideate การระดมความคิดใหมํ ๆ อยํางไมํมีขีดจํากัด หรือการสร๎างความคิดตําง ๆ ให๎เกิดขึ้น โดยเน๎น
การหาแนวคิดและแนวทางในการแก๎ไขปัญหาให๎มากที่สุด หลากหลายที่สุด โดยความคิดและแนวทางตําง ๆ ที่คิด
ขึ้นมานั้นเพ่ือตอบโจทย๑ปัญหาที่เกิดข้ึนในขั้น Define 

4.  Prototype การสร๎างแบบจําลอง หรือการสร๎างต๎นแบบขึ้นมา เพ่ือให๎ผู๎ใช๎สามารถทดสอบและตอบ
คําถามหรือกระตุ๎นให๎เกิดการวิพากษ๑วิจารณ๑ เพ่ือที่จะได๎เข๎าใจสิ่งที่อยากรู๎มากยิ่งขึ้น และยิ่งสร๎างเร็วเทําไรจะยิ่งได๎
ลองหาข๎อผิดพลาด และเรียนรู๎เกี่ยวกับไอเดียได๎เร็วเทํานั้น 

5.  Test หรือการทดสอบ โดยเรานําแบบจําลองที่สร๎างขึ้นมาทดสอบกับผู๎ใช๎ หรือกลุํมเปูาหมาย เพ่ือ
สังเกตประสิทธิภาพการใช๎งาน โดยนําผลตอบรับ ข๎อเสนอแนะตําง ๆ ตลอดจนคําแนะนํามาใช๎ในการพัฒนา และ
ปรับปรุงตํอไป (WhiteTofu, 2016) [3] 

 

 
ภาพประกอบที่ 1 แผนภาพลําดับการทํางานของระบบรถเข็น 
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ภาพประกอบที่ 2 แผนภาพลําดับการทํางานของระบบรถเข็น 
 

ระยะที่ 2 ประเมินความคิดเห็นการออกแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  โดย
ผู๎เชี่ยวชาญด๎านเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร และเป็นผู๎สูงอายุ และผู๎พิการ จํานวน 15 คน  

เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
เครื่องมือที่ใช๎ในการวิจัย แบํงเป็น 2 สํวน คือ 
1. แบบประเมินความคิดเห็นการออกแบบและพัฒนาอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑   
2. แบบประเมินความเหมาะสมของการออกแบบและพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับ

รถเข็นวีลแชร๑ มีลักษณะแบบมาตราสํวนประมาณคํา 5 ระดับ (Rating Scales) จํานวน 2 ข๎อ ประกอบด๎วย ความ
เหมาะสมของผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ และความเหมาะสมของ
การพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ ไปใช๎จริง 

3. แบบประเมินประสิทธิภาพการทํางานของอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 
การวิเคราะห์ข้อมูล 
ผู๎วิจัยได๎ดําเนินการวิเคราะห๑ข๎อมูลโดยใช๎คําเฉลี่ยเลขคณิตและสํวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน และใช๎เกณฑ๑การ

แปลความหมายของคําเฉลี่ยเลขคณิต (ล๎วน สายยศ และอังคณา สายยศ, 2538) [4] ดังนี้ 
4.50-5.00 หมายถึง  ความเหมาะสมอยูํในระดับดีมาก 
3.50-4.49 หมายถึง  ความเหมาะสมอยูํในระดับด ี
2.50-3.49  หมายถึง  ความเหมาะสมอยูํในระดับปานกลาง 
1.50-2.49 หมายถึง  ความเหมาะสมอยูํในระดับพอใช๎ 
1.00-1.49 หมายถึง  ความเหมาะสมอยูํในระดับปรับปรุง 
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ผลการวิจัย 
การออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ สามารถสรุปผลได๎ตามลําดับ ดังนี้ 
ระยะที ่1 ผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ แบํงออกเป็น 2 สํวน 

ดังนี้ 
1. ผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  โดยใช๎รถเข็นติดจอ 

Monitor และติดกล๎องด๎านหลัง โดยเลือกอุปกรณ๑ท่ีมีราคาถูก 
2. เทคนิคหรือเทคโนโลยีที่ใช๎การพัฒนาระบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  

ได๎พัฒนาออกแบบให๎ผู๎ใช๎ติดตั้งได๎งําย และสามารถทํางานได๎ทันทีหลังจากที่ดําเนินการเปิดระบบ โดยระบบของ
รถเข็นพัฒนาโดยใช๎งานภาษา Python ,คําสั่งตําง ๆ ของระบบปฏิบัติการ Linux และระบบของตัว RPi ในการตั้ง
การใช๎งานการเริ่มทํางาน Code ที่เขียนไว๎โดยอัตโนมัติจะแบํงการทํางานเป็น 3 สํวน คือ 

1. สํวนแสดงผลภาพและการบันทึกภาพ + วิดีโอ 
2. สํวนการปิดระบบ 
3. สํวนสํวนการสํงไฟล๑ภาพและวิดีโอไปยัง Google Drive 

โดยการทํางานเบื้องต๎นจะเป็นดังนี้ 
1. เปิดระบบผําน Icon บน desktop 
2. ระบบจะแสดงผลภาพจากกล๎องหลังและจะบันทึกข๎อมูลอัตโนมัติ 
3. ปิดการทํางานระบบผําน Icon บน desktop เมื่อเลิกใช๎งาน 
4. ระบบจะทําการอัพเดทข๎อมูลขึ้น Drive ทันทีที่มีการเชื่อมตํอ Internet หรือระบบจะตรวจทุก 1 นาท ี
5. จะมีการแจ๎งเตือนเข๎า LINE เมื่อไฟล๑เข๎าสูํ Drive สําเร็จ  

2.1 เครื่องมือที่ใช๎ในการพัฒนา 
- Raspberry Pi 
- Monitor 7” 
- Micro SD card 64GB 
- Mouse, Keyboard 
- Smartphone 
- Camera Module 

2.2 ซอฟต๑แวร๑ที่ใช๎ในการพัฒนา 
- Python 3.7 ภาษาสําหรับพัฒนาระบบ 
- Google Drive บริการเก็บข๎อมูล cloud ของ Google 
- LINE บริการโซเชียลที่จะให๎ระบบทําการแจ๎งเตือน 

2.3 รายละเอียดการทํางาน ได๎แกํ 
Input : การเปิดเพ่ือบันทึกข๎อมูลการถอยหลัง 
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Output : บันทึกข๎อมูลลงบน Google Drive 
Input : ข๎อมูลถูกบันทึกลง Google Drive  
Output : แจ๎งเตือนผํานทาง Line 

 

 
 

ภาพประกอบที่ 3 ผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  
การติดตั้งอุปกรณ๑ชํวยถอยหลัง 

 

 
 

ภาพประกอบที่ 4 ผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ เมื่อเปิด
ระบบและทําการถอยหลังรถเข็น 
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ภาพประกอบที ่5 ผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ เมื่อมีการถอยหลัง
จะแจ๎งเตือนผํานทาง Line ให๎กับผู๎ดูแล 

 
ระยะที ่2 ผลการประเมินผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 

ตาราง 1 แสดงผลการประเมินความคิดเห็นของตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 

รายการประเมิน 
ผลการประเมิน 

 S.D. แปลผล 

1. ผลการออกแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็น
วีลแชร๑ 
2. ผลการออกแบบระบบควบคุมอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลัง
สําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 
    2.1 โมดูลการสํงข๎อมูลขึ้น Google Drive 
    2.2 โมดูลการแจ๎งเตือนผําน Line 
3. ผลการออกแบบสํวนควบคุมอุปกรณ๑ภายในตัวต๎นแบบ  

4.53 
 

4.27 
4.40 
4.27 

0.64 
 

0.46 
0.51 
0.59 

ดีมาก 
 

ดี 
ดี 
ดี 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.37 0.55 ดี 

จากตารางที ่1 พบวํา ผลการประเมินความคิดเห็นของตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็น

วีลแชร๑ โดยรวมอยูํในระดับดี ( X =4.37, S.D.=0.55) เมื่อพิจารณาเป็นรายด๎าน พบวํา ผลการออกแบบอุปกรณ๑

ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ อยูํในระดับดีมาก ( X =4.53, S.D.=0.64) รองลงมา คือ ด๎านความสามารถ
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ของโมดูลการสํงข๎อมูลขึ้น Google Drive อยูํในระดับดี( X =4.40, S.D.=0.51) และ ด๎านความสามารถของโมดูล

การแจ๎งเตือนผําน Line อยูํในระดับดี ( X =4.27, S.D.=0.59) ตามลําดับ  
 

ตารางท่ี 2 ผลการประเมินความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 

รายการประเมิน 
ผลการประเมิน 

X  S.D. แปลผล 

1. ความเหมาะสมของผลการออกแบบตัวต๎นแบบ
อุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ 

2. ความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบ
อุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ ไปใช๎จริง 

4.60 
 

4.47 
 

0.51 
 

0.52 
 

ดีมาก 
 

ดี 
 

ค่าเฉลี่ยรวม 4.53 0.51 ดีมาก 

 
จากตารางที่ 2 พบวํา ผลการประเมินผลความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอย

หลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ โดยรวมมีระดับความเหมาะสมอยูํในระดับดีมาก ( X =4.53, S.D.=0.51) เมื่อพิจารณา
เป็นรายด๎าน พบวํา ด๎านความเหมาะสมของผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีล

แชร๑อยูํในระดับดีมาก ( X =4.60, S.D.=0.51) รองลงมา คือ ความเหมาะสมของการพัฒนาตัวต๎นแบบอุปกรณ๑

ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑ อยูํในระดับด ี( X =4.47, S.D.=0.52) ตามลําดับ  
 

ตาราง 3 แสดงผลการวัดผลของอุปกรณ๑ในเชิงเทคนิคของตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีล
แชร๑ 

รายการประเมิน 
ผลการทดลอง 

จ านวนครั้งในการ
ทดลอง 

จ านวนครั้งที่
ผิดพลาด 

ผลการใช๎งานโมดูลการสํงข๎อมูลขึ้น Google Drive 30 ครั้ง 3 ครั้ง 

ผลการใช๎งานโมดูลการแจ๎งเตือนผําน Line 30 ครั้ง 4 ครั้ง 
 
จากตารางที่ 3 พบวําการใช๎งานโมดูลการสํงข๎อมูลขึ้น Google Drive โดยการทดลองได๎ทําการทดลอง

จํานวน 30 ครั้ง จํานวนครั้งที่ผิดพลาด 3 ครั้ง เกิดจากความเสถียรในการใช๎งาน Internet เพ่ือใช๎ในการสํงข๎อมูล
และผลการใช๎งานโมดูลการแจ๎งเตือนผําน Line เมื่อข๎อมูลผิดพลาดในการสํงขึ้น Google Drive 3 ครั้งจึงเป็นผลให๎ 
Line ไมํแจ๎งเตือน ทั้งหมด 3 ครั้ง และอีก 1 ครั้งเกิดจากการหนํวงเวลา  
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สรุปผลการวิจัย 
  ผลการประเมินความคิดเห็นของผลการออกแบบตัวต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีล

แชร๑ โดยรวมอยูํในระดับดี  ( X = 4.37, S.D. = 0.55) และผลการประเมินความเหมาะสมของการพัฒนาตัว

ต๎นแบบอุปกรณ๑ชํวยการถอยหลังสําหรับรถเข็นวีลแชร๑  โดยรวมอยูํในระดับดีมาก ( X =4.53, S.D.=0.51) เมื่อ
พิจารณาคําสํวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน พบวํา คําของข๎อมูลมีความกระจายน๎อย (น๎อยกวํา 1.00) แสดงให๎เห็นวํา
ผู๎เชี่ยวชาญให๎ความคิดเห็นสอดคล๎องและคะแนนการประเมินอยูํในกลุํมเดียวกัน  ทั้งนี้ อาจเนื่องมาจากการ
ออกแบบมีตัวต๎นแบบระบบมีความเหมาะสมกับโมดูล 2 โมดูล ได๎แกํ โมดูลการสํงข๎อมูลขึ้น Google Drive และ
จากการทําลองการทํางานจํานวน 30 ครั้ง มีครั้งที่ผิดพลาดจํานวน 3 ครั้ง คิดเป็น 10% และโมดูลโมดูลการแจ๎ง
เตือนผําน Line และจากการทําลองการทํางานจํานวน 30 ครั้ง มีครั้งที่ผิดพลาดจํานวน 4 ครั้ง คิดเป็น 13.33% 
อยูํในระดับที่สามารถทําการแก๎ไขและนําไปทดลองกับผู๎ใช๎งานจริงได๎ 
 
อภิปรายผล 

จากการวิเคราะห๑ สังเคราะห๑ จากงานวิจัยที่เกี่ยวข๎องในด๎านฮาร๑ดแวร๑และซอฟต๑แวร๑  เพ่ือผู๎พิการและ
ผู๎สูงอายุ ที่นั่งรถเข็น สอดคล๎องกับแนวคิดของ 

(ธรรมนูญ ปญญาทิพย, 2562) [5] ดังนี้ การพัฒนารถเข็นอัตโนมัติสําหรับผ ูสูงอายุด๎วยระบบสรรพสิ่ง
(Internet of Things : IoT) และรถเข็นอัตโนมัติสําหรับผู๎สูงอายุ การพัฒนาได๎ใชเครื่องมือ Arduino IDE ควบคุม
ผํานไมโครคอนโทรลเลอร บลูทูธ โดยใชสมารทโฟน และเปดปดไฟสองสวํางผํานสมารทโฟน ซึ่งสอดคล๎องกับ  
(คมสัน มุํยสี, 2561) [6] ในการประยุกต๑ใช๎ระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติกับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการขับ
เคลื่อนที่ให๎เป็นรถนั่งไฟฟูา ผู๎ใช๎งานสามารถควบคุมการขับเคลื่อนที่ผํานก๎านควบคุมชนิดเปลี่ยนแปลงความ
ต๎านทานไฟฟูา โดยออกแบบในรูปฟัซซี่ นําไปประมวลผลโดยไมโครคอนโทรลเลอร๑ โดยมีจุดศูนย๑กลางความถํวงใน
การควบคุมทิศทางและความเร็วของกระแสไฟฟูาชนิดตรงเกียร๑ทดรอบ รถนั่งไฟฟูาสามารถเคลื่อนที่ได๎หากไมํมี
การบังคับด๎วยก๎านควบคุมจึงทําให๎มีความปลอดภัยในพ้ืนที่ลาดชัน รถนั่งไฟฟูาสามารถเคลื่อนที่ได๎ทุกทิศที่
ความเร็วสูงสุด 20 เมตรตํอนาที ใช๎งานได๎ 29 กิโลเมตร และสามารถหมุนรอบตัวเองได๎ รวมไปถึง (ผู๎ชํวย
ศาสตราจารย๑เกษม เจนวิไลศิลป์, 2557) [7] ได๎มีการพัฒนา“รถนั่งคนพิการแบบปรับยืนด๎วย มอเตอร๑ไฟฟูา” ซึ่ง
ได๎ตระหนักถึงความสําคัญของ ผู๎พิการที่มีปัญหาในทํอนลํางที่ต่ํากวําเอวลงไป เพ่ือชํวยเพ่ิมความสามารถในการทํา
กิจกรรม และอํานวยความสะดวกในด๎านตําง ๆ ได๎อยํางงํายขึ้น เชํน การหยิบของบนที่สูง การเปิด-ปิดสวิทซ๑ ไฟ 
เป็นต๎น โดยการออกแบบ รถนั่งคนพิการแบบปรับยืนด๎วยมอเตอร๑ไฟฟูา ที่มีขนาดเหมาะสมกับผู๎พิการ และใช๎
หลักการของระบบกระบอกเกลียว (Linear Actuator) และมอเตอร๑ไฟฟูาที่ใช๎กระแสตรง ที่เป็นตัวยกผู๎พิการ
ขึ้นมา โดยใช๎แบตเตอรี่เป็นแหลํงจํายและคันโยกบังคับ (Join Stick) ในการควบคุมการปรับที่นั่งการขึ้น-ลง ที่ใช๎
ระบบการปูองกันไมํให๎ผู๎ปุวยหลุดหรือลํวงลงจากรถ โดยมีสายรัดตัวผู๎พิการเพ่ือปูองกันอุบัติเหตุที่อาจจะเกิดขึ้นตํอ
ผู๎พิการได๎ ทั้งนี้ผู๎วิจัยโครงการ รถนั่งคนพิการแบบปรับยืนด๎วยมอเตอร๑ไฟฟูา ได๎คํานึงถึงการสร๎างที่พัฒนา
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เทคโนโลยีให๎สอดคล๎องกับการใช๎ชีวิตประจําวัน และการเสริมสร๎างในการพัฒนาผู๎พิการให๎มีคุณคําในสังคมมากขึ้น
ในปัจจุบัน ซึ่งในปัจจุบันจะเห็นได๎วํามีการให๎ความสําคัญกับการพัฒนาศักยภาพของผู๎พิการ โดยสอดคล๎องกับ
งานวิจัยของ (วิชุพรรณ ทินนบุตรา, 2559) [8] ในด๎านของความต๎องการทางลาด ร๎อยละ 10.75 และต๎องการ
ผู๎ดูแล, เจ๎าหน๎าที่ศูนย๑, พ่ีเลี้ยง สําหรับคนพิการ ร๎อยละ 7.5 ซึ่งหากมีการปรับปรุงข๎อบกพร๎องของสิ่งอํานวยความ
สะดวกตํางๆ ให๎เหมาะกับรถเข็น เชํน ปัจจุบันมีการออกแบบทางลาดที่ไมํเหมาะสมกับคนพิการที่ใช๎รถเข็น พ้ืน
ถนนที่มีความตํางระดับกัน รวมถึงด๎าน อาคารเรียนทางเดินเท๎า สถานที่ตําง ๆ ภายในมหาวิทยาลัยยังไมํมีสิ่ง
อํานวยความสะดวกเพียงพอสําหรับคนพิการที่ใช๎รถเข็น และเทคโนโลยีอินเทอร๑เน็ตเพ่ือทุกสรรพสิ่ง เป็น
เทคโนโลยีที่เชื่อมตํอกับอุปกรณ๑และเครื่องมือตําง ๆ ที่มีการติดตั้ง IP Address สามารถติดตํอสื่อสารผําน
เครือขํายอินเทอร๑เน็ตได ๎โดยควบคุมและสั่งการผํานการตรวจจับของเซ็นเซอร๑ตําง ๆ ซึ่งสอดคล๎องกับ (ประภาพร 
กุลลิ้มรัตน๑ชัย, 2559) [9] พบวําการนําเทคโนโลยีดังกลําวมาใช๎ในชีวิตประจําวันสามารถอํานวยความสะดวกให๎กับ
งานด๎านตําง ๆ เชํน ระบบบ๎านอัจฉริยะ และระบบฟาร๑มอัจฉริยะ อยํางไรก็ตาม การนําเอาตัวต๎นแบบไปใช๎จริง 
ควรมีการศึกษาเก่ียวกับฮาร๑ดแวร๑ในการติดตั้ง และความปลอดภัยในการใช๎อินเทอร๑เน็ต รวมถึงแพลตฟอร๑มที่ใช๎ใน
การพัฒนาซอฟต๑แวร๑ ให๎สามารถใช๎งานได๎อยํางมีประสิทธิภาพ  
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การวิจัยครั้งนี้ ผู๎วิจัยขอขอบคุณมหาวิทยาลัยนอร๑ทกรุงเทพ และศูนย๑เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส๑และ
คอมพิวเตอร๑แหํงชาติ (NECTEC) ในโครงการประกวด NSC 2020 ครั้งที่ 22 ที่ให๎ทุนสนับสนุนการจัดทําวิจัย และ
ขอขอบพระคุณเจ๎าของบทความวิชาการ บทความวิจัย เอกสาร ตํารา รวมถึงแหลํงสืบค๎นข๎อมูลตําง ๆ ที่ได๎กลําวไว๎
ในเอกสารอ๎างอิงทุกทําน ที่ได๎ให๎ศึกษาและนํามาอ๎างอิงเพราะผลงานของทํานทําให๎บทความวิจัยเรื่องนี้  เกิดความ
สมบูรณ๑ในด๎านของเนื้อหาและสําเร็จไปได๎ด๎วยดี 

 

เอกสารอ้างอิง 
[1]  R. Anderson. (2019, July 25). History of the Wheelchair [Online]. Available: https://ability 

tools.org/blog/history-of-the-wheelchair/ 
[2]  กลมุวิจัยและติดตามประเมินผล กองยุทธศาสตรและแผนงาน กรมสงเสริมและพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ 

(2562, กรกฎาคม 25). แผนการวิจัย นวัตกรรม และเทคโนโลยีเพ่ือการพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ. 
[Online]. แหลํงที่มา: https://ird.rmutr.ac.th/ 

[3]  WhiteTofu. (2562, ธันวาคม 22). คิด…อย่างนักออกแบบ (Design Thinking) [Online]. แหลํงที่มา:
http://www.applicadthai.com/articles/คิด-อยํางนักออกแบบ-Design-Thinking. 

[4]  ล๎วน สายยศ และอังคณา สายยศ, “เทคนิคการวิจัยทางการศึกษา,” สุวีริยาสาส๑น, กรุงเทพฯ, 2538. 
[5]  ธรรมนูญ ปญญาทิพย, “การควบคุมรถเข็นอัตโนมัติสําหรับผูสูงอายุดวยระบบสรรพสิ่ง,” การประชุมวิชาการ

ระดับชาติมหาวิทยาลัยกาฬสินธุ์ ครั้งที่ 1, 2562, หน๎า 1356- 1367. 



การประชุมวิชาการระดับชาติและระดับนานาชาติ เบญจมิตรวิชาการ คร้ังท่ี 11 
The 11th BENJAMITRA Network National & International Conference 
Disruption world in Transition to The New Normal 

 

[617] 
 

 Southeast Bangkok College, Bangkok, Thailand 
May 27th,2021 

[6]  คมสัน มุํยสี, “การประยุกต๑ใช๎ระบบควบคุมสําหรับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่,” วารสารวิจัยร า 
ไพพรรณี, ปีที่ 12, ฉบับที่ 2, หน๎า 190-199, พฤษภาคม – สิงหาคม, 2561. 

[7]  เกษม เจนวิไลศิลป์. (2562, กรกฎาคม 25). รถนั่งคนพิการแบบปรับยืนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้า [Online]. 
แหลํงที่มา: https://research.rmutsb.ac.th/fullpaper/2557/2557239875556.pdf 

[8]  วิชุพรรณ ทินนบุตรา, “แนวทางการพัฒนาคุณภาพชีวิตของคนพิการที่ใชรถเข็นในเขตกรุงเทพมหานครและ
ปริมณฑล”, วารสารมหาวิทยาลัยพายัพ, ปที่ 26, ฉบับที่ 1, หน๎า 207-232, มกราคม –มิถุนายน, 2559. 

[9]  ประภาพร กุลลิ้มรัตน๑ชัย, “เทคโนโลยีปัจจุบันที่สํงแนวโน๎มกับอนาคต,” วารสารวิชาการมหาวิทยาลัยอีส
เทิร์นเอเชีย, ปีที่ 10, ฉบับที่ 1, หน๎า 29-36, 2559. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 

https://research.rmutsb.ac.th/fullpaper/2557/2557239875556.pdf

