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The Application of Control System for Hand Control Wheelchair
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บทคัดย่อ
	 ปัจจุบันประเทศไทยก�ำลังก้าวเข้าสู่ยุคไทยแลนด์ 4.0 ซึ่งเน้นการวิจัยและนวัตกรรม และคนไทยสามารถใช้ประโยชน์จากผลผลิต 

ของงานวิจัยได้ นอกจากนั้นประเทศไทยจะเข้าสู่สังคมผู้สูงอายุโดยสมบูรณ์ในอีก 5 ปี ข้างหน้า คนพิการและผู้สูงอายุมีแนวโน้มจะใช้ 

รถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคล่ือนท่ีเพิ่มสูงข้ึน อย่างไรก็ตามคนพิการและผู้สูงอายุบางคนที่มีปัญหาเรื่องพละก�ำลัง จะไม่สามารถ 

บังคับให้รถนั่งคนพิการเคลื่อนที่ได้ตามต้องการ จากเหตุผลดังกล่าวจึงเป็นแนวคิดของงานวิจัยที่จะช่วยให้คนพิการและผู้สูงอายุมี 

ความสะดวกสบายในการใช้รถเข็นมากขึ้น 

	 งานวจัิยนีจ้งึมวีตัถปุระสงค์เพือ่ประยกุต์ใช้ระบบควบคุมกึง่อตัโนมตักิบัรถนัง่คนพกิารชนดิมอืบงัคับการเคล่ือนทีใ่ห้เป็นรถนัง่ไฟฟ้า  

ผู้ใช้งานสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ผ่านก้านควบคุมชนิดเปล่ียนแปลงความต้านทานไฟฟ้า โดยออกแบบสมาชิกอยู่ในรูปฟัซซี่ น�ำไป 

ประมวลผลโดยไมโครคอนโทรลเลอร ์ สมาชิกเอาท์พุทใช้วิธีค่าจุดศูนย์กลางความถ่วงในการควบคุมทิศทางและความเร็วรอบของมอเตอร ์

ไฟฟ้ากระแสตรงชนดิเกยีร์ทดรอบ รถนัง่ไฟฟ้าจะไม่สามารถเคล่ือนทีไ่ด้หากไม่มกีารบงัคบัด้วยก้านควบคมุจึงท�ำให้มคีวามปลอดภยัในพืน้ที่ 

ลาดชัน รถนั่งไฟฟ้าที่พัฒนาขึ้นสามารถเคลื่อนที่ได้ในทุกทิศทางที่ความเร็วสูงสุด 20 เมตรต่อนาที ใช้งานได้ 29 กิโลเมตร และสามารถ 

หมุนรอบตัวเองได้ 

ค�ำส�ำคัญ :	ระบบควบคุม, คนพิการ, ผู้สูงอายุ, รถไฟฟ้าคนพิการ 
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Abstract
	 Nowadays, Thailand is moving into Thailand 4.0 eras which focusing on research and innovation as well  

as making use of the research’s products by Thai people. Moreover, Thailand will enter a completely aged society  

in the next five years. Disabled and elderly people tend to increasingly use moveable hand-controlled  

wheelchairs. However, some of the disabled and elderly people have problem on their strength, so they will not  

be able to control the movement of the wheelchairs as they want. This reason led to the concept of the research 

which aiming at helping the disabled and elderly people to have more convenience in using the wheelchair.  

	 This research aimed to apply the semi-automatic control system in the hand-controlled wheelchair to p 

roduce an electric wheelchair. The users could control the movement using a control rod which was an  

electrical resistance changing type by designing the membership in the form of fuzzy. Data were processed  

employing microcontroller. The output membership employed the center of gravity in controlling the direction 

and speed of direct current motor with reducer gear. The electrical wheelchair could not move without control  

from the control rod, so it was saving to use in the slope area. The developed wheelchair could be moved in all  

direction with the highest speed at 20 m/min, could be used up to 29 km and could revolve around itself.  

Keywords :	 control system, disabled people, elder people, electric wheelchair
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บทน�ำ 
	 ปัจจุบันรถนั่งคนพิการที่มีใช้อยู่ในโรงพยาบาลของรัฐหรือ 
เอกชนเป็นรถนั่งคนพิการแบบใช้บังคับด้วยมือเพ่ือให้เกิดการ 
เคลื่อนที่ ซึ่งก่อให้เกิดความไม่สะดวกกับคนพิการหรือผู้ป่วย 
บางราย จึงมีผู้คิดค้นและประดิษฐ์รถนั่งคนพิการไฟฟ้าที่ควบคุม 
โดยมือของผู้ใช้งานผ่านก้านควบคุมท�ำให้รถน่ังคนพิการเกิดการ 
เคลื่อนที่ท�ำให้มีความสะดวกมากกว่าเดิม แต่มีใช้ไม่เพียงพอต่อ 
ความต้องการของคนพกิาร หรอืผูป่้วย ทีม่คีวามต้องการสงูซึง่มแีนว 
โน้มเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ การน�ำเข้ารถไฟฟ้าส�ำหรับคนพิการในปัจจุบัน 
มรีาคาค่อนข้างสงู ส่วนการผลติภายในประเทศจะออกแบบรถไฟฟ้า 
คนพิการหรือผู ้ป ่วยขึ้นใหม่ท้ังคันซ่ึงควบคุมการเคล่ือนท่ีโดย 
ก้านควบคุมเพียงอย่างเดียว 
	 ปี 2550 พบว่า มคีนพกิารจ�ำนวน 1.9 ล้านคน จากประชากร 
ทัง้ส้ินประมาณ 65.6 ล้านคน หรอืคดิเป็นร้อยละ 2.9 โดยมลีกัษณะ 
พิการอย่างน้อย 1 ใน 3 ลักษณะ คือ มีความล�ำบากหรือปัญหา 
ในการท�ำกจิกรรม จ�ำนวน 1.8 ล้านคน (ร้อยละ 2.8) มคีวามล�ำบาก 
ในการดูแลตนเองหรือท�ำกิจวัตรส่วนตัวประมาณ 0.4 ล้านคน 
(ร้อยละ 0.6) หรอืมคีวามบกพร่องทางร่างกาย จติใจ หรอืสตปัิญญา 
1.3 ล้านคน (ร้อยละ 2.0) ซึ่งกลุ่มนี้เพิ่มขึ้นจาก 1.1 ล้านคน 
(ร้อยละ 1.7) ในปี 2545 (สมาคมผู้พิการแห่งประเทศไทย,  
www.apht-th.org/)
	 โครงงานรถไฟฟ้าส�ำหรับคนพิการขับเคลื่อนภายในอาคาร 
โดยทีเ่น้นการควบคมุการขับเคลือ่นของรถโดยควบคมุความเรว็รอบ 
ของมอเตอร์ไฟฟ้าเหน่ียวน�ำ  3 เฟส 2 ตัวเป็นอิสระแยกจากกัน 
ผ่านอินเวอร์เตอร์ โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ 8051 เมื่อจอยสติก 
ได้รบัค�ำสัง่จากผูข้บั จอยสตกิจะส่งสัญญาณผ่านไมโครคอนโทรลเลอร์ 
ให้อนิเวอร์เตอร์ เพือ่ควบคุมให้มอเตอร์เหนีย่วน�ำทีต่�ำแหน่งซ้ายและ 
ขวามีความเร็วรอบการหมุนค่าอัตราส่วนต่างๆ ตามท่ีออกแบบไว้  
จากวิธีการดังกล่าวน้ีจะเห็นว่าการเคลื่อนท่ีของรถไฟฟ้าขับเคลื่อน 
ภายในอาคารส�ำหรับคนพิการจะมีความคล่องตัวสูงและมีวงเลี้ยว 
ที่แคบ เหมาะแก่การน�ำไปใช้งานในพื้นท่ีจ�ำกัด นอกจากนี้ใน 
โครงงานนีย้งัมกีารศกึษาคณุลกัษณะของแรงดนัไฟฟ้าทีข่ัว้แบตเตอรี ่ 
เมื่อท�ำการอัดประจุและคายประจุไฟฟ้าแบบกระแสคงที่ ที่ค่า 
กระแสต่างๆ เพื่อพิจารณาหาระยะเวลาท่ีเหมาะสมในการอัด 
ประจุไฟฟ้าแบตเตอรี่ รวมทั้งศึกษาค่าความจุของแบตเตอรี่ที่ 
เปลี่ยนแปลงไป เมื่อมีการอัดประจุหรือคายประจุไฟฟ้าที่ค่ากระแส 
ต่างกัน (สุพงษ์ ธนาศรีวิไล, 2543)	
	 การจัดท�ำรถเข็นคนพิการควบคุมด้วยระบบไฟฟ้าจากการ 
ควบคุมจอยสติก อาศัยหลักการท�ำงานของวงจรท่ีควบคุมโดย 
จอยสติก เพื่อควบคุมทิศทางและความเร็วในการเคล่ือนที ่
อ่านค่าจากจอยสติกท่ีมีแรงดันต้ังแต่ 0-5 โวลต์ และแปลงแรงดัน 
อนาล็อกให้เป็นสัญญาณดิจิตอลโดยใช้ไอซี ADC0808 ประมวลผล 
โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อสร้างสัญญาณพัลส์ป้อนให้กับชุด 

ควบคุมมอเตอร์เพื่อควบคุมความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  
ท�ำงานตามโปรแกรมที่เขียนจากโปรแกรมแอสเซมบลี ซึ่งงานวิจัย 
นี้ประกอบไปด้วยส่วนประกอบภายในหลายส่วน แต่ละส่วนพบ 
ปัญหาและข้อผิดพลาดที่ต้องแก้ไข เช่น วงจรขับมอเตอร์ร้อน 
และไหม้ เป็นต้น (เตชทัต บูรณะอัศวกุล, 2555)
	 การออกแบบและสร้างชุดขับเคลื่อนไฟฟ้าประกอบสําหรับ 
รถเข็นคนพิการ มีหลักการทํางานคือ ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็น 
ตัวสร้างสัญญาณพัลส์วิธมอดูเลชั่นโดยใช้การเขียนคําส่ังโปรแกรม  
ประมวลผลด้วยภาษาซ ีซงึใช้สวทิช์ป้อนคําส่ังการทํางานให้มอเตอร์ 
อยู่ในตําแหน่งเดินหน้า และถอยหลัง พร้อมกับใช้คันเร่งเป็นตัว 
ควบคุมความเร็ว ของมอเตอร์ มีวงจรแยกสัญญาณทางไฟฟ้า เพื่อ 
แยกกราวด์ไฟฟ้าของ ไมโครคอนโทรลเลอร์ทางด้านอินพุทออก
จากวงจรขับมอเตอร์ทางด้านเอาท์พุทไม่ให้เกิดความเสียหายกับ 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ และใช้แบตเตอรี่ 12 โวลต์ จํานวน 2 ก้อน 
ต่ออนุกรมกันให้ได้แรงดัน 24 โวลต์ ไปจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงให้กับ 
มอเตอร์ โดยผ่านวงจรขับเพื่อไปขับให้มอเตอร์ทํางานจาก 
ผลการทดลองสามารถรับน�้ำหนักคนพิการได้สูงสุด 100 กิโลกรัม 
ความเรว็สูงสดุ 8.42 กโิลเมตรต่อชัว่โมง (ยทุธนา  ปิตธิรีภาพ, 2555)
	 สังคมไทยก�ำลังเผชิญกับการเปล่ียนแปลงโครงสร้างทาง 
ประชากรครั้งส�ำคัญ คือการเข้าสู่สังคมผู้สูงอายุโดยสัดส่วนจ�ำนวน 
ประชากรในวยัท�ำงานและวยัเดก็ลดลง เนือ่งจากอตัราการเกดิและ 
อัตราการตายลดลงอย่างต่อเน่ืองประชากรวัยสูงอายุ (อายุ 60 ปี 
ขึ้นไป) จะเพิ่มขึ้นกว่า 3 เท่าจาก 4.02 ล้านคน ในปี 2533 เป็น 
17.74 ล้านคน ในปี 2573 เมื่อคิดเป็นสัดส่วนจะเพิ่มจากร้อยละ 
7.36 เป็นร้อยละ 25.12 และตามนิยามของสังคมผู ้สูงอายุ  
ประเทศไทยเริ่มก้าวเข้าสู่สังคมผู้สูงอายุ ในปี 2547 เมื่อประชากร 
อายุ 60 ปี ขึ้นไปมีสัดส่วนมากกว่าร้อยละ 10 และจะเป็นสังคม 
ผู้สูงอายุโดยสมบูรณ์ในปี 2567 เม่ือประชากรอายุ 60 ปีขึ้นไป 
มีสัดส่วนมากกว่าร้อยละ 20 (ชมพูนุท พรหมภักดิ์, 2556)
	 จากข้อมูลข้างต้นท�ำให้ทราบว่ามีการพัฒนางานวิจัยที ่
เกี่ยวข้องกับรถเข็นไฟฟ้าเพื่อใช้กับคนพิการอย่างต่อเนื่อง ซึ่งพบว่า 
ยังมีสิ่งที่ควรเติมเต็มเพื่อสร้างความเหมาะสมให้กับคนพิการ และ 
ผู้สูงอายุ เช่น มุมในการเลี้ยวควรน้อยที่สุดเพื่อความสะดวกในกรณี 
พื้นที่จ�ำกัด การออกแบบให้มีการซ่อมบ�ำรุงที่ง ่ายและสะดวก  
ราคาต้นทนุควรอยูใ่นระดบัต�ำ่ เป็นต้น ทัง้นีเ้พือ่ต้องการให้คนพกิาร 
และผู้สูงอายุมีคุณภาพชีวิตที่ดีมากกว่าในปัจจุบัน งานวิจัยนี้เป็น 
การพัฒนาระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติแบบฟัซซี่ลอจิกเพื่อให้ความ 
เหมาะสมในการใช้งานตามน�้ำหนักผู้ใช้งานอยู่ระหว่าง 40 - 80  
กิโลกรัม และสร้างอุปกรณ์เสริมส�ำหรับรถน่ังคนพิการแบบใช้มือ 
บังคับการเคล่ือนที่ซ่ึงเป็นรูปทรงมาตรฐานที่มีการใช้งานอยู่ใน 
โรงพยาบาลทั่วไป ให้เป็นรถน่ังไฟฟ้าคนพิการกึ่งอัตโนมัติท่ีมีราคา 
ต้นทุนต�่ำ
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วัตถุประสงค์ของการวิจัย
	 1.	 พัฒนาระบบควบคุมส�ำหรับประยุกต ์ใช ้กับรถนั่ง 

คนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ 

	 2.	 ประดิษฐ ์ อุปกรณ ์ เสริ มส� ำหรับรถนั่ งคนพิการ 

ชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็น รถนั่งไฟฟ้า

อุปกรณ์และวิธีด�ำเนินการวิจัย
	 ระบบควบคุม

	 การออกแบบในงานวิจัยการควบคุมด้วยฟัซซี่ลอจิกน้ัน  

โดยส่วนใหญ่การควบคุมการท�ำงานของระบบท่ีพบเห็นบ่อย 

ดังภาพที่ 1 โดยค่า e เป็นค่าความผิดพลาด ce เป็นอัตราการ 

เปลี่ยนแปลงความผิดพลาด และ u เป็นค่าสัญญาณในการควบคุม 

การท�ำงานของระบบการท�ำงาน yref เป็นค่าที่ก�ำหนดในการ 

ออกแบบ y เป็นค่าเอาท์พุทของระบบท่ีได้ฉะน้ันในการออกแบบ 

ระบบการท�ำงานได้อาศัยความสัมพันธ์ของค่าความผิดพลาด และ 

ค่าอัตราการเปล่ียนแปลงความผิดพลาดในการออกแบบเช่น 

ภาพที่ 2 ในช่วง A ค่าความผิดพลาดมีค่าเป็นบวกหมายความว่า 

ค่าเอาท์พุทของระบบมีค่าน้อยกว่าค่าที่ก�ำหนด และค่าความ 

เปลี่ยนแปลงมีค่าเป็นลบหมายความว่า ค่าเอาท์พุทที่ได้ก�ำลังลู่ 

เข้าค่าที่ก�ำหนดในช่วง A แต่เมื่อผ่านไปช่วง B ค่าความผิดพลาด 

ที่ได้กลับมีค่าเป็นลบ และค่าความเปลี่ยนแปลงก็มีค่าเป็นลบ  

ท�ำให้ค่าเอาท์พทุของระบบมแีนวโน้มทีจ่ะออกห่างจากค่าทีก่�ำหนด  

เพราะฉะนั้นในการออกแบบการท�ำงานจึงพยายามที่ออกแบบกฎ 

ให้เอาท์พุทของระบบน้ันมีค ่าความผิดพลาด และอัตราค่า 

เปล่ียนแปลงความผิดพลาด เข้าใกล้สู่ค่าที่ก�ำหนดซ่ึงได้ออกแบบ 

ให้เป็นไปตามในช่วง C เช่นเดียวกัน ในช่วง D ค่าของเอาท์พุทของ 

ระบบก็พยายามที่จะลู่ออกไปมากขึ้นเพราะฉะนั้นในการออกแบบ 

เราก็ต้องพยายามปรับค่านั้นให้ลู่กลับสู่สภาวะที่เราก�ำหนด จนกว่า 

ค่าความผิดพลาดและค่าเปล่ียนแปลงความผิดพลาดเป็นศูนย ์

หรือมีน้อยสุด

จากข้อมูลข้างต้นทําให้ทราบว่ามีการพัฒนางานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับรถเข็นไฟฟ้าเพื่อใช้กับคนพิการอย่างต่อเนื่อง 
ซ่ึงพบว่ายังมีสิ่งที่ควรเติมเต็มเพื่อสร้างความเหมาะสมให้กับคนพิการ และผู้สูงอายุ เช่น มุมในการเลี้ยวควรน้อยท่ีสุดเพื่อ
ความสะดวกในกรณีพ้ืนที่จํากัด การออกแบบให้มีการซ่อมบํารุงที่ง่ายและสะดวก ราคาต้นทุนควรอยู่ในระดับตํ่า เป็นต้น 
ท้ังนี้เพื่อต้องการให้คนพิการและผู้สูงอายุมีคุณภาพชีวิตที่ดีมากกว่าในปัจจุบัน งานวิจัยน้ีเป็นการพัฒนาระบบควบคุม
กึ่งอัตโนมัติแบบฟัซซ่ีลอจิกเพ่ือให้ความเหมาะสมในการใช้งานตามน้ําหนักผู้ใช้งานอยู่ระหว่าง 40 - 80 กิโลกรัม และ
สร้างอุปกรณ์เสริมสําหรับรถนั่งคนพิการแบบใช้มือบังคับการเคลื่อนที่ซ่ึงเป็นรูปทรงมาตรฐานที่มีการใช้งานอยู่ใน
โรงพยาบาลทั่วไป ให้เป็นรถนั่งไฟฟ้าคนพิการกึ่งอัตโนมัติท่ีมีราคาต้นทุนตํ่า 
 
วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
 

1. พัฒนาระบบควบคุมสําหรับประยุกต์ใช้กับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่  
2. ประดิษฐ์อุปกรณ์เสริมสําหรับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็น รถนั่งไฟฟ้า 

 
อุปกรณ์และวธิีดําเนนิการวจิัย 
ระบบควบคุม 
 การออกแบบในงานวิจัยการควบคุมด้วยฟัซซ่ีลอจิกน้ัน โดยส่วนใหญ่การควบคุมการทํางานของระบบที่พบเห็น
บ่อยดังภาพที่ 1 โดยค่า e เป็นค่าความผิดพลาด ce เป็นอัตราการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาด และ u เป็นค่าสัญญาณใน
การควบคุมการทํางานของระบบการทํางาน  เป็นค่าท่ีกําหนดในการออกแบบ y เป็นค่าเอาท์พุทของระบบที่ได้
ฉะนั้นในการออกแบบระบบการทํางานได้อาศัยความสัมพันธ์ของค่าความผิดพลาด และ ค่าอัตราการเปลี่ยนแปลงความ
ผิดพลาดในการออกแบบเช่น ภาพที่ 2 ในช่วง A ค่าความผิดพลาดมีค่าเป็นบวกหมายความว่า ค่าเอาท์พุทของระบบมีค่า
น้อยกว่าค่าท่ีกําหนด และค่าความเปล่ียนแปลงมีค่าเปน็ลบหมายความว่า ค่าเอาท์พุทท่ีได้กําลังลู่เข้าค่าท่ีกําหนดในช่วง A 
แต่เม่ือผ่านไปช่วง B ค่าความผิดพลาดที่ได้กลับมีค่าเป็นลบ และค่าความเปลี่ยนแปลงก็มีค่าเป็นลบ ทําให้ค่าเอาท์พุทของ
ระบบมีแนวโน้มท่ีจะออกห่างจากค่าท่ีกําหนด เพราะฉะนั้นในการออกแบบการทํางานจึงพยายามที่ออกแบบกฎให้
เอาท์พุทของระบบนั้นมีค่าความผิดพลาด และอัตราค่าเปลี่ยนแปลงความผิดพลาด เข้าใกล้สู่ค่าท่ีกําหนดซึ่งได้ออกแบบ
ให้เป็นไปตามในช่วง C เช่นเดียวกัน ในช่วง D ค่าของเอาท์พุทของระบบก็พยายามท่ีจะลู่ออกไปมากขึ้นเพราะฉะนั้นใน
การออกแบบเราก็ต้องพยายามปรับค่านั้นให้ลู่กลับสู่สภาวะท่ีเรากําหนด จนกว่าค่าความผิดพลาดและค่าเปลี่ยนแปลง
ความผิดพลาดเป็นศูนย์หรือมีน้อยสุด 
 
 

 
 

ภาพที่ 1 การออกแบบระบบการควบคุม 

 
 

ภาพที่ 2 การเปลี่ยนแปลงของคา่เอาท์พุทของระบบในการวิเคราะห์ 

	 ในการออกแบบระบบการท�ำงานของระบบควบคุมความเรว็

รอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจ�ำนวน 2 ตัว ท้ังสองตัวแปรม ี

ความสัมพันธ์ซึ่งกันและกันในการท�ำงาน ท�ำให้การควบคุมจะต้อง 

พยายามควบคุมตัวแปรทั้งสองให้ได้ตามค่าที่ก�ำหนด การออกแบบ 

ได้อาศัยจากการออกแบบข้างต้นที่ใช้หาค่าเอาท์พุทของระบบ  

การออกแบบได้อาศัยค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ 

ในการออกแบบระบบโดยไม่ได้อาศัยอัตราการเปลี่ยนแปลงความ 

ผิดพลาดมาพิจารณา ในการออกแบบแต่ค�ำนึงถึงค่าความสัมพันธ ์

ของค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

ทั้ง 2 ตัว มาพิจารณาในการออกแบบการควบคุมในงานวิจัย 

แสดงดังภาพที่ 3

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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ภาพที่ 3 การออกแบบการควบคุมในงานวิจัย

 
 ในการออกแบบระบบการทํางานของระบบควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจํานวน 2 ตัว ท้ังสอง
ตัวแปรมีความสัมพันธ์ซ่ึงกันและกันในการทํางาน ทําให้การควบคุมจะต้องพยายามควบคุมตัวแปรท้ังสองให้ได้ตามค่าท่ี
กําหนด การออกแบบได้อาศัยจากการออกแบบข้างต้นที่ใช้หาค่าเอาท์พุทของระบบ การออกแบบได้อาศัยค่าความ
ผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ในการออกแบบระบบโดยไม่ได้อาศัยอัตราการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดมาพิจารณา 
ในการออกแบบแต่คํานึงถึงค่าความสัมพันธ์ของค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทั้ง 2 ตัว มา
พิจารณาในการออกแบบการควบคุมในงานวิจัย แสดงดังภาพที่ 3 

 

 
 

ภาพที่ 3 การออกแบบการควบคมุในงานวิจัย 
 
 การออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ ค่าอินพุทของสมาชิกได้ออกแบบจากค่าความผิดพลาดจริง
ของระบบคือ ค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ได้กําหนดสมาชิกของอินพุทเป็น 5 ตัวแปร 
แสดงดังภาพที่ 4 และ ภาพที่ 5 
 

 
 

ภาพที่ 4 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R)  
 

 
 

ภาพที่ 5 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 
 

 
 ในการออกแบบระบบการทํางานของระบบควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจํานวน 2 ตัว ท้ังสอง
ตัวแปรมีความสัมพันธ์ซ่ึงกันและกันในการทํางาน ทําให้การควบคุมจะต้องพยายามควบคุมตัวแปรท้ังสองให้ได้ตามค่าท่ี
กําหนด การออกแบบได้อาศัยจากการออกแบบข้างต้นที่ใช้หาค่าเอาท์พุทของระบบ การออกแบบได้อาศัยค่าความ
ผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ในการออกแบบระบบโดยไม่ได้อาศัยอัตราการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดมาพิจารณา 
ในการออกแบบแต่คํานึงถึงค่าความสัมพันธ์ของค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทั้ง 2 ตัว มา
พิจารณาในการออกแบบการควบคุมในงานวิจัย แสดงดังภาพที่ 3 

 

 
 

ภาพที่ 3 การออกแบบการควบคมุในงานวิจัย 
 
 การออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ ค่าอินพุทของสมาชิกได้ออกแบบจากค่าความผิดพลาดจริง
ของระบบคือ ค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ได้กําหนดสมาชิกของอินพุทเป็น 5 ตัวแปร 
แสดงดังภาพที่ 4 และ ภาพที่ 5 
 

 
 

ภาพที่ 4 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R)  
 

 
 

ภาพที่ 5 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 
 

 
 ในการออกแบบระบบการทํางานของระบบควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจํานวน 2 ตัว ท้ังสอง
ตัวแปรมีความสัมพันธ์ซ่ึงกันและกันในการทํางาน ทําให้การควบคุมจะต้องพยายามควบคุมตัวแปรท้ังสองให้ได้ตามค่าท่ี
กําหนด การออกแบบได้อาศัยจากการออกแบบข้างต้นที่ใช้หาค่าเอาท์พุทของระบบ การออกแบบได้อาศัยค่าความ
ผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ในการออกแบบระบบโดยไม่ได้อาศัยอัตราการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดมาพิจารณา 
ในการออกแบบแต่คํานึงถึงค่าความสัมพันธ์ของค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทั้ง 2 ตัว มา
พิจารณาในการออกแบบการควบคุมในงานวิจัย แสดงดังภาพที่ 3 

 

 
 

ภาพที่ 3 การออกแบบการควบคมุในงานวิจัย 
 
 การออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ ค่าอินพุทของสมาชิกได้ออกแบบจากค่าความผิดพลาดจริง
ของระบบคือ ค่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ได้กําหนดสมาชิกของอินพุทเป็น 5 ตัวแปร 
แสดงดังภาพที่ 4 และ ภาพที่ 5 
 

 
 

ภาพที่ 4 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R)  
 

 
 

ภาพที่ 5 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 
 

	 การออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ 

ค่าอินพุทของสมาชิกได้ออกแบบจากค่าความผิดพลาดจริง 

ของระบบคือ ค ่าความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร  ์

ไฟฟ้ากระแสตรงได้ก�ำหนดสมาชิกของอินพุทเป็น 5 ตัวแปร 

แสดงดังภาพที่ 4 และ ภาพที่ 5

ภาพที่ 4 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

ภาพที่ 5 สมาชิกอินพุทของค่าความผิดพลาดความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L)

	 การออกแบบการท�ำงานอาศัยความรู ้ทางการควบคุม 

ความช�ำนาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ที่ได้จากสมการทาง

คณิตศาสตร์ที่ช่วยท�ำให้เรารู้การท�ำงานของระบบ การออกแบบ

กฎการท�ำงานได้ออกแบบกฎการท�ำงานจากความผิดพลาดของ

ความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ 

PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเพื่อควบคุมความเร็วรอบ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และ

ภาพที่ 7 

 

ภาพที่ 6 กฎการท�ำงานควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R)

 การออกแบบการทํางานอาศัยความรู้ทางการควบคุม ความชํานาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ท่ีได้จาก
สมการทางคณิตศาสตร์ท่ีช่วยทําให้เรารู้การทํางานของระบบ การออกแบบกฎการทํางานได้ออกแบบกฎการทํางานจาก
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และภาพที่ 7  

 

 
ภาพที่ 6 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

 

 
ภาพที่ 7 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการทํางาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์ ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และ
ภาพที่ 9 

 
 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 
 

 

 การออกแบบการทํางานอาศัยความรู้ทางการควบคุม ความชํานาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ท่ีได้จาก
สมการทางคณิตศาสตร์ท่ีช่วยทําให้เรารู้การทํางานของระบบ การออกแบบกฎการทํางานได้ออกแบบกฎการทํางานจาก
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และภาพที่ 7  

 

 
ภาพที่ 6 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

 

 
ภาพที่ 7 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการทํางาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์ ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และ
ภาพที่ 9 

 
 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 
 

 

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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 การออกแบบการทํางานอาศัยความรู้ทางการควบคุม ความชํานาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ท่ีได้จาก
สมการทางคณิตศาสตร์ท่ีช่วยทําให้เรารู้การทํางานของระบบ การออกแบบกฎการทํางานได้ออกแบบกฎการทํางานจาก
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และภาพที่ 7  

 

 
ภาพที่ 6 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

 

 
ภาพที่ 7 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการทํางาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์ ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และ
ภาพที่ 9 

 
 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 
 

 

	 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการท�ำงาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ 

สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์

ภาพที่ 7 กฎการท�ำงานควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L)

 การออกแบบการทํางานอาศัยความรู้ทางการควบคุม ความชํานาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ท่ีได้จาก
สมการทางคณิตศาสตร์ท่ีช่วยทําให้เรารู้การทํางานของระบบ การออกแบบกฎการทํางานได้ออกแบบกฎการทํางานจาก
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และภาพที่ 7  

 

 
ภาพที่ 6 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

 

 
ภาพที่ 7 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการทํางาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์ ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และ
ภาพที่ 9 

 
 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 
 

 

 การออกแบบการทํางานอาศัยความรู้ทางการควบคุม ความชํานาญในการเรียนรู้ระบบ หรือความรู้ท่ีได้จาก
สมการทางคณิตศาสตร์ท่ีช่วยทําให้เรารู้การทํางานของระบบ การออกแบบกฎการทํางานได้ออกแบบกฎการทํางานจาก
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ให้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การออกแบบกฎแสดงได้ดังภาพที่ 6 และภาพที่ 7  

 

 
ภาพที่ 6 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 

 

 
ภาพที่ 7 กฎการทํางานควบคุมสญัญาณ PWM ให้กับตัวขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท์พุทควบคุมการทํางาน มีด้วยกัน 2 สัญญาณ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์ ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และ
ภาพที่ 9 

 
 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R) 
 

 

ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีช่วงการออกแบบอยู่ในช่วง 0 - 1050 พัลส์  

ประกอบไปด้วย 5 สมาชิก ดังภาพที่ 8 และภาพที่ 9

	 รถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่

	 รถนั่งคนพิการจัดเป็นอุปกรณ์เครื่องช่วยความพิการ 

ประเภทหนึ่ง มีคุณสมบัติช่วยในการเคลื่อนที่ มีลักษณะคล้ายเก้าอี้

แต่มีล้อ ส่วนใหญ่เป็นแบบสี่ล้อ ผู้นั่งสามารถหมุนหรือบังคับล้อให้ 

ขบัเคลือ่นได้เองหรอืบางครัง้อาจให้ผูอ้ืน่ช่วยเขน็ให้กไ็ด้ เมือ่บคุคลใด 

ภาพที่ 8 สมาชิกเอาท์พุทของสัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (R)

ภาพที่ 9 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L)

มคีวามยากล�ำบากในการเคลือ่นทีไ่ปไหนมาไหน ไม่ว่าจะเป็นอัมพาต  

อัมพฤกษ์หรือขาขาด ก็สามารถใช้รถน่ังคนพิการเป็นอุปกรณ ์

ช่วยได้และหากผู้นั้นยังสามารถใช้ส่วนบนของล�ำตัวได้ด ี ก็สามารถ 

ฝึกจนท�ำกิจวัตรประจ�ำวันภายในบ้าน รวมถึงการเดินทางออก 

นอกบ้านได้ด้วยตนเองส�ำหรับรถนั่งคนพิการมาตรฐานแสดงดัง 

ภาพที่ 10 

 

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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ภาพที่ 9 สมาชิกเอาท์พุทของ สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (L) 

 
 รถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ 

รถนั่งคนพิการจัดเป็นอุปกรณ์เครื่องช่วยความพิการประเภทหนึ่ง มีคุณสมบัติช่วยในการเคลื่อนที่ มีลักษณะ
คล้ายเก้าอ้ีแต่มีล้อ ส่วนใหญ่เป็นแบบสี่ล้อ ผู้นั่งสามารถหมุนหรือบังคับล้อให้ขับเคลื่อนได้เองหรือบางคร้ังอาจให้ผู้อ่ืนช่วย
เข็นให้ก็ได้ เมื่อบุคคลใดมีความยากลําบากในการเคลื่อนที่ไปไหนมาไหน ไม่ว่าจะเป็นอัมพาต อัมพฤกษ์หรือขาขาด ก็
สามารถใช้รถนั่งคนพิการเป็นอุปกรณ์ช่วยได้และหากผู้นั้นยังสามารถใช้ส่วนบนของลําตัวได้ดี ก็สามารถฝึกจนทํากิจวัตร
ประจําวันภายในบ้าน รวมถึงการเดินทางออกนอกบ้านได้ด้วยตนเองสําหรบัรถนั่งคนพิการมาตรฐานแสดงดังภาพที่ 10  
 

 
 

ภาพที่ 10 รถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ 
 
 ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 Arduino เป็นไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR ท่ีมีการพัฒนาแบบ Open Source คือมีการเปิดเผยข้อมูลท้ัง
ด้าน Hardware และ Software ตัว บอร์ด Arduino ถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้ง่าย ท้ังนี้ยังสามารถดัดแปลง เพิ่มเติม 
พัฒนาต่อยอดทั้งตัวบอร์ด หรือโปรแกรมได้ ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีใช้ในงานวิจัยแสดงดังภาพที่ 11 

 

 
 

ภาพที่ 11 ไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardunio รุ่น UNO 
 
 เซ็นเซอร์ตรวจจับความเร็วรอบเพลาล้อ 
 งานวิจัยนี้ใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุเพ่ือวัดความเร็วรอบเพลาล้อ ทําหน้าตรวจจับแผ่นครีบโลหะที่ติดกับเพลาล้อ
เมื่อหมุนผ่านหน้าเซ็นเซอร์ จะขวางลําแสงท่ีส่งจากตัวส่ง Emitter ท่ีส่งไปยังแผ่นสะท้อน จึงทําให้ตัวรับ Receiver ไม่
สามารถรับลําแสงที่จะสะท้อนกลับมาได้ ทําให้สถานะของเอาท์พุตของตัวรับเปลี่ยนแปลงไป โดยเรียกลักษณะการทํางาน
แบบนี้ว่า Dark On หรือ Dark Operate แสดงดังภาพที่ 12  
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	 ไมโครคอนโทรลเลอร์

	 Arduino เป็นไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR ที่มี 

การพัฒนาแบบ Open Source คือมีการเปิดเผยข้อมูลทั้งด้าน  

ภาพที่ 10 รถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่

Hardware และ Software ตัว บอร์ด Arduino ถูกออกแบบมา 

ให้ใช้งานได้ง่าย ทั้งนี้ยังสามารถดัดแปลง เพิ่มเติม พัฒนาต่อยอด 

ทั้งตัวบอร์ด หรือโปรแกรมได้ ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่ใช้ในงานวิจัย

แสดงดังภาพที่ 11

	 เซ็นเซอร์ตรวจจับความเร็วรอบเพลาล้อ

	 งานวจิยันีใ้ช้เซน็เซอร์ตรวจจบัวตัถเุพ่ือวดัความเรว็รอบเพลา

ล้อ ท�ำหน้าตรวจจับแผ่นครีบโลหะที่ติดกับเพลาล้อเมื่อหมุนผ่าน

หน้าเซน็เซอร์ จะขวางล�ำแสงทีส่่งจากตวัส่ง Emitter ทีส่่งไปยงัแผ่น

ภาพที่ 11 ไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardunio รุ่น UNO

สะท้อน จึงท�ำให้ตัวรับ Receiver ไม่สามารถรับล�ำแสงที่จะสะท้อน

กลับมาได้ ท�ำให้สถานะของเอาท์พุตของตัวรับเปลี่ยนแปลงไป โดย

เรียกลักษณะการท�ำงานแบบนี้ว่า Dark On หรือ Dark Operate 

แสดงดังภาพที่ 12 

 
 

ภาพที่ 12 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ IR-OBJ-1 
 
 แหล่งจ่ายไฟฟ้า 

แบตเตอรี่ตะกั่ว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล์ต่อเข้าด้วยกัน ในหมู่ของเซลล์ประกอบขึ้นด้วยกลุ่ม
ของแผ่นธาตุท้ังแผ่นบวกและแผ่นลบ ซ่ึงแผ่นธาตุท้ังบวกและลบทําจากโลหะต่างชนิดกันกั้นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผ่น
กั้น” โดยนํามาจุ่มไว้ใน “ELECTROLYTE” หรือท่ีเรียกว่าน้ํากรดผสม น้ํากรดผสมจะทําปฏิกิริยากับแผ่นธาตุในเชิงเคมี
เพื่อเปลี่ยนพลังงานเคมีเป็นพลังงานไฟฟ้า และแต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์ เซลล์ของ
แบตเตอรี่ส่วนมากจะถูกนํามาต่อเข้ากันแบบอนุกรม ซ่ึงจะเพิ่มโวลต์หรือแรงดันขึ้นเรื่อยๆ เช่น แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 
จะต้องใช้จํานวนเซลล์ 6 เซลล์มาต่อกัน แบบอนุกรม แบตเตอรี่ 24 โวลต์ ใช้ 12 เซลล์ แสดงดังภาพที่ 13 
 

 
 

ภาพที่ 13 แบตเตอรี่ 12 V 7.5 Amh 
 

ก้านควบคุม 
ก้านควบคุมใช้ระบบการเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้าท่ีเปลี่ยนแปลงอยู่ในแรงดันระหว่าง 0VDC – 5 VDC 

เพื่อใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ ก้านควบคุมสามารถเคลื่อนที่ได้อิสระในทุกทิศทางทําให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่
ของรถนั่งคนพิการได้ทุกทิศทาง แสดงดังภาพที่ 14 
 

 
 

ภาพที่ 12 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ IR-OBJ-1

	 แหล่งจ่ายไฟฟ้า

	 แบตเตอร่ีตะกั่ว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล ์

ต่อเข้าด้วยกัน ในหมู่ของเซลล์ประกอบขึ้นด้วยกลุ่มของแผ่นธาต ุ

ทั้งแผ่นบวกและแผ่นลบ ซ่ึงแผ่นธาตุท้ังบวกและลบท�ำจากโลหะ 

ต่างชนิดกันกั้นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผ่นกั้น” โดยน�ำมาจุ่มไว้ใน  

“ELECTROLYTE” หรือท่ีเรียกว่าน�้ำกรดผสม น�้ำกรดผสมจะท�ำ 

ปฏกิิรยิากบัแผ่นธาตใุนเชงิเคมเีพือ่เปลีย่นพลงังานเคมเีป็นพลงังาน 

ไฟฟ้า และแต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์  

เซลล์ของแบตเตอรี่ส่วนมากจะถูกน�ำมาต่อเข้ากันแบบอนุกรม ซึ่ง 

จะเพิ่มโวลต์หรือแรงดันขึ้นเรื่อยๆ เช่น แบตเตอรี่ 12 โวลต์ จะต้อง 

ใช้จ�ำนวนเซลล์ 6 เซลล์มาต่อกัน แบบอนุกรม แบตเตอรี่ 24 โวลต์  

ใช้ 12 เซลล์ แสดงดังภาพที่ 13

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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	 ก้านควบคุม

	 ก้านควบคุมใช้ระบบการเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้า 

ที่เปลี่ยนแปลงอยู่ในแรงดันระหว่าง 0VDC - 5 VDC เพื่อใช้ใน 

การควบคุมการเคลื่อนที่ ก้านควบคุมสามารถเคลื่อนที่ได้อิสระ 

ในทุกทิศทางท�ำให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของรถน่ังคนพิการ 

ได้ทุกทิศทาง แสดงดังภาพที่ 14

 
 

ภาพที่ 12 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ IR-OBJ-1 
 
 แหล่งจ่ายไฟฟ้า 

แบตเตอรี่ตะกั่ว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล์ต่อเข้าด้วยกัน ในหมู่ของเซลล์ประกอบขึ้นด้วยกลุ่ม
ของแผ่นธาตุท้ังแผ่นบวกและแผ่นลบ ซ่ึงแผ่นธาตุท้ังบวกและลบทําจากโลหะต่างชนิดกันกั้นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผ่น
กั้น” โดยนํามาจุ่มไว้ใน “ELECTROLYTE” หรือที่เรียกว่าน้ํากรดผสม น้ํากรดผสมจะทําปฏิกิริยากับแผ่นธาตุในเชิงเคมี
เพื่อเปลี่ยนพลังงานเคมีเป็นพลังงานไฟฟ้า และแต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์ เซลล์ของ
แบตเตอรี่ส่วนมากจะถูกนํามาต่อเข้ากันแบบอนุกรม ซ่ึงจะเพิ่มโวลต์หรือแรงดันขึ้นเรื่อยๆ เช่น แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 
จะต้องใช้จํานวนเซลล์ 6 เซลล์มาต่อกัน แบบอนุกรม แบตเตอรี่ 24 โวลต์ ใช้ 12 เซลล์ แสดงดังภาพที่ 13 
 

 
 

ภาพที่ 13 แบตเตอรี่ 12 V 7.5 Amh 
 

ก้านควบคุม 
ก้านควบคุมใช้ระบบการเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้าท่ีเปลี่ยนแปลงอยู่ในแรงดันระหว่าง 0VDC – 5 VDC 

เพื่อใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ ก้านควบคุมสามารถเคลื่อนที่ได้อิสระในทุกทิศทางทําให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่
ของรถนั่งคนพิการได้ทุกทิศทาง แสดงดังภาพที่ 14 
 

 
 

ภาพที่ 13 แบตเตอรี่ 12 V 7.5 Amh

 
 

ภาพที่ 12 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ IR-OBJ-1 
 
 แหล่งจ่ายไฟฟ้า 

แบตเตอรี่ตะกั่ว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล์ต่อเข้าด้วยกัน ในหมู่ของเซลล์ประกอบขึ้นด้วยกลุ่ม
ของแผ่นธาตุท้ังแผ่นบวกและแผ่นลบ ซ่ึงแผ่นธาตุท้ังบวกและลบทําจากโลหะต่างชนิดกันกั้นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผ่น
กั้น” โดยนํามาจุ่มไว้ใน “ELECTROLYTE” หรือที่เรียกว่าน้ํากรดผสม น้ํากรดผสมจะทําปฏิกิริยากับแผ่นธาตุในเชิงเคมี
เพื่อเปลี่ยนพลังงานเคมีเป็นพลังงานไฟฟ้า และแต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์ เซลล์ของ
แบตเตอรี่ส่วนมากจะถูกนํามาต่อเข้ากันแบบอนุกรม ซ่ึงจะเพิ่มโวลต์หรือแรงดันขึ้นเรื่อยๆ เช่น แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 
จะต้องใช้จํานวนเซลล์ 6 เซลล์มาต่อกัน แบบอนุกรม แบตเตอรี่ 24 โวลต์ ใช้ 12 เซลล์ แสดงดังภาพที่ 13 
 

 
 

ภาพที่ 13 แบตเตอรี่ 12 V 7.5 Amh 
 

ก้านควบคุม 
ก้านควบคุมใช้ระบบการเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้าท่ีเปลี่ยนแปลงอยู่ในแรงดันระหว่าง 0VDC – 5 VDC 

เพื่อใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ ก้านควบคุมสามารถเคลื่อนที่ได้อิสระในทุกทิศทางทําให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่
ของรถนั่งคนพิการได้ทุกทิศทาง แสดงดังภาพที่ 14 
 

 
 ภาพที่ 14 แสดงก้านควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่

	 มอเตอร์

	 เม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านเข้าไปในมอเตอร์กระแสจะแบ่ง 

ออกไป 2 ทาง คือ ส่วนที่หนึ่งจะผ่านเข้าไปที่ขดลวดสนามแม่เหล็ก  

(Field coil) ท�ำให้เกิดสนามแม่เหล็กขึ้นและอีกส่วนหนึ่งจะผ่าน 

แปลงถ่านคาร์บอนและผ่านคอมมิวเตเตอร์ เข้าไปในขดลวด 

อาร์เมเจอร์ท�ำให้เกิดสนามแม่เหล็กขึ้นเช่นกัน ซึ่งทั้งสองสนามจะ 

เกิดขึ้นขณะเดียวกัน ตามคุณสมบัติของเส้นแรงแม่เหล็กและจะ 

ไม่มีการติดกัน จะมีแต่หักล้างและมีการเสริมกัน ซึ่งท�ำให้เกิดแรง 

บติในอาร์เมเจอร์ ท�ำให้อาร์เมเจอร์หมนุซึง่ในการหมนุนัน้จะเป็นไป 

ตามกฎมือซ้ายของเฟลมมิ่ง 

	 เฟืองเกยีร์ คอื อปุกรณ์ทีใ่ช้ในการส่งถ่ายก�ำลงัระหว่างเพลา 

กับเพลา โดยอาศัยฟัน และเฟืองทั้งสองขบกัน เฟืองยังสามารถใช้ 

ในการทดสอบเพื่อเพิ่มและลดความเร็วของเฟืองตัวที่ใช้ขับได ้ 

แสดงดังภาพที่ 15

 

ผลการวิจัย
	 จากการออกแบบพัฒนาระบบควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกเพื่อ

ให้ความเหมาะสมในการใช้งานตามน�้ำหนักผู้ใช้งานอยู่ระหว่าง 

40 - 80 กิโลกรัม และสร้างอุปกรณ์เสริมส�ำหรับรถน่ังคนพิการ 

แบบใช้มือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็นรถนั่งไฟฟ้า ที่ผู้ใช้งานสามารถ

ควบคุมการเคลื่อนที่โดยการควบคุมผ่านก้านควบคุม แสดงดังภาพ 

ที่ 16

 

	 รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจากงานวิจัย มีราคาที่ถูกกว่าการน�ำ 

เข้าจากภายนอกประเทศ และซ่อมบ�ำรุงรักษาง่ายกว่าเดิม ดังสรุป 

ในตารางที่ 1

ภาพที่ 15 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ZYTD775

ภาพที่ 14 แสดงก้านควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ 
 
 มอเตอร์ 

เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านเข้าไปในมอเตอร์กระแสจะแบ่งออกไป 2 ทาง คือ ส่วนที่หนึ่งจะผ่านเข้าไปท่ีขดลวด
สนามแม่เหล็ก (Field coil) ทําให้เกิดสนามแม่เหล็กข้ึนและอีกส่วนหนึ่งจะผ่านแปลงถ่านคาร์บอนและผ่านคอมมิวเต
เตอร์ เข้าไปในขดลวดอาร์เมเจอร์ทําให้เกิดสนามแม่เหล็กข้ึนเช่นกัน ซ่ึงทั้งสองสนามจะเกิดข้ึนขณะเดียวกัน ตาม
คุณสมบัติของเส้นแรงแม่เหล็กและจะไม่มีการติดกัน จะมีแต่หักล้างและมีการเสริมกัน ซ่ึงทําให้เกิดแรงบิตในอาร์เมเจอร์ 
ทําให้อาร์เมเจอร์หมุนซ่ึงในการหมุนนั้นจะเป็นไปตามกฎมือซ้ายของเฟลมมิ่ง  

เฟืองเกียร์ คือ อุปกรณ์ท่ีใช้ในการส่งถ่ายกําลังระหว่างเพลากับเพลา โดยอาศัยฟัน และเฟืองทั้งสองขบกัน 
เฟืองยังสามารถใช้ในการทดสอบเพื่อเพิ่มและลดความเร็วของเฟืองตัวท่ีใช้ขับได้ แสดงดังภาพที่ 15 

 

 
 

ภาพที่ 15 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ZYTD775 
ผลการวิจัย 
 
 จากการออกแบบพัฒนาระบบควบคุมแบบฟัซซ่ีลอจิกเพื่อให้ความเหมาะสมในการใช้งานตามน้ําหนักผู้ใช้งาน
อยู่ระหว่าง 40 - 80 กิโลกรัม และสร้างอุปกรณ์เสริมสําหรับรถนั่งคนพิการแบบใช้มือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็นรถนั่ง
ไฟฟ้า ท่ีผู้ใช้งานสามารถควบคุมการเคลื่อนที่โดยการควบคุมผ่านก้านควบคุม แสดงดังภาพที่ 16 
 

 
 

ภาพที่ 16 แสดงรถนั่งไฟฟา้คนพิการ 
 

รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจากงานวิจัย มีราคาท่ีถูกกว่าการนําเข้าจากภายนอกประเทศ และซ่อมบํารุงรักษาง่าย
กว่าเดิม ดังสรุปในตารางที่ 1 

 
ตารางที่ 1 การเปรียบเทียบรถนั่งคนพิการแบบต่างๆที่มีใช้ในประเทศไทยกับงานวิจัย 

ภาพที่ 14 แสดงก้านควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ 
 
 มอเตอร์ 

เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านเข้าไปในมอเตอร์กระแสจะแบ่งออกไป 2 ทาง คือ ส่วนที่หนึ่งจะผ่านเข้าไปท่ีขดลวด
สนามแม่เหล็ก (Field coil) ทําให้เกิดสนามแม่เหล็กข้ึนและอีกส่วนหนึ่งจะผ่านแปลงถ่านคาร์บอนและผ่านคอมมิวเต
เตอร์ เข้าไปในขดลวดอาร์เมเจอร์ทําให้เกิดสนามแม่เหล็กข้ึนเช่นกัน ซ่ึงทั้งสองสนามจะเกิดข้ึนขณะเดียวกัน ตาม
คุณสมบัติของเส้นแรงแม่เหล็กและจะไม่มีการติดกัน จะมีแต่หักล้างและมีการเสริมกัน ซ่ึงทําให้เกิดแรงบิตในอาร์เมเจอร์ 
ทําให้อาร์เมเจอร์หมุนซ่ึงในการหมุนนั้นจะเป็นไปตามกฎมือซ้ายของเฟลมมิ่ง  

เฟืองเกียร์ คือ อุปกรณ์ท่ีใช้ในการส่งถ่ายกําลังระหว่างเพลากับเพลา โดยอาศัยฟัน และเฟืองทั้งสองขบกัน 
เฟืองยังสามารถใช้ในการทดสอบเพื่อเพิ่มและลดความเร็วของเฟืองตัวท่ีใช้ขับได้ แสดงดังภาพที่ 15 

 

 
 

ภาพที่ 15 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ZYTD775 
ผลการวิจัย 
 
 จากการออกแบบพัฒนาระบบควบคุมแบบฟัซซ่ีลอจิกเพื่อให้ความเหมาะสมในการใช้งานตามน้ําหนักผู้ใช้งาน
อยู่ระหว่าง 40 - 80 กิโลกรัม และสร้างอุปกรณ์เสริมสําหรับรถนั่งคนพิการแบบใช้มือบังคับการเคลื่อนที่ ให้เป็นรถนั่ง
ไฟฟ้า ท่ีผู้ใช้งานสามารถควบคุมการเคลื่อนที่โดยการควบคุมผ่านก้านควบคุม แสดงดังภาพที่ 16 
 

 
 

ภาพที่ 16 แสดงรถนั่งไฟฟา้คนพิการ 
 

รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจากงานวิจัย มีราคาท่ีถูกกว่าการนําเข้าจากภายนอกประเทศ และซ่อมบํารุงรักษาง่าย
กว่าเดิม ดังสรุปในตารางที่ 1 

 
ตารางที่ 1 การเปรียบเทียบรถนั่งคนพิการแบบต่างๆที่มีใช้ในประเทศไทยกับงานวิจัย 

ภาพที่ 16 แสดงรถนั่งไฟฟ้าคนพิการ

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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	 การทดสอบแบ่งออกเป็น 5 ช่วงของการใช้งานคอืจะด�ำเนนิการทดสอบโดยเปล่ียนแปลงน�ำ้หนกัผูใ้ช้งาน 5 ระดบั แสดงรายละเอยีด

การทดสอบ ดังสรุปในตารางที่ 2

	 ตารางที่ 2	 การทดสอบรถนั่งไฟฟ้าผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ที่ระยะทาง 200 - 1,000 เมตร

	 ตารางที่ 1	 การเปรียบเทียบรถนั่งคนพิการแบบต่างๆ ที่มีใช้ในประเทศไทยกับงานวิจัย

 รถนั่งคนพิการชนิดมือ
บังคับการเคลื่อนที่ 

(ผลิตในประเทศไทย) 

รถนั่งคนพิการไฟฟ้า 
(นําเข้าจากต่างประเทศ) 

รถนั่งไฟฟ้าคนพิการชนิดมือบังคับ
การเคลื่อนที่ และระบบควบคุม

กึ่งอัตโนมัติ (งานวิจัย) 
ผู้ผลิต ภายในประเทศไทย ต่างประเทศ ภายในประเทศไทย 
ราคา 3,000 - 8,000 60,000 – 150,000 9,000 
โอกาสในการมีไว้
ใช้งานของผู้พิการ 

สูง ต่ํา สูง 

ระบบควบคุม ใช้มือบังคับล้อ ใช้ระบบไฟฟ้า ใช้ระบบไฟฟ้า 
ความเหมาะสมกับ
สรีระคนไทย 

เหมาะสม ค่อนข้างเหมาะสม เหมาะสม 

การได้รับความ
สะดวกสบาย
สําหรับผู้ใช้ 

ปานกลาง สูง สูง 

การดูและรักษา ง่าย ต้องให้ช่างผู้เชี่ยวชาญ ดูแลรักษาได้โดยคนไทย 
ราคาในการซ่อม
บํารุง 

ถูก แพง ปานกลาง 

ขนาดมิติ เหมาะสม ค่อนข้างใหญ่ เหมาะสม 
น้ําหนัก เบา หนัก ปานกลาง 
ความสวยงาม ปานกลาง สูง ปานกลาง 

 
 การทดสอบแบ่งออกเป็น 5 ช่วงของการใช้งานคือจะดําเนินการทดสอบโดยเปลี่ยนแปลงน้ําหนักผู้ใช้งาน 5 
ระดับ แสดงรายละเอียดการทดสอบ ดังสรุปในตารางที่ 2 
 
ตารางที่ 2 การทดสอบรถนั่งไฟฟ้าผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ท่ีระยะทาง 200 – 1,000 เมตร 

ลําดับ น้ําหนักผู้ใช้งาน 
(กิโลกรัม) 

ความเร็วเฉลี่ย 
(m/min) 

กระแสไฟฟ้าเฉลี่ย 
(A) 

1 45 20.45 5.1 
2 55 20.35 5.3 
3 62 20.31 5.7 
4 70 20.23 6.0 
5 82 20.12 6.2 

 
 จากตารางแสดงการทดสอบ ทําการทดสอบโดยการเคล่ือนที่ในระยะทาง 200 – 1,000 เมตร ท่ีน้ําหนัก
ผู้ใช้งานหนัก 45, 55, 62, 70 และ 82 กิโลกรัม โดยเริ่มจับเวลาจากจุดเริ่มต้นและหยุดจับเวลาเมื่อรถนั่งไฟฟ้าคนพิการ
ถึงระยะทางที่กําหนด สามารถสรุปผลการทดสอบได้ว่า รถนั่งไฟฟ้าคนพิการสามารถทําความเร็วสูงสุดเฉลี่ยท่ี 20.45 
เมตรต่อนาที ด้วยน้ําหนักผู้ใช้งาน 45 กิโลกรัม กินกระแสไฟฟ้าขณะเคลื่อนที่เฉลี่ย 5.1 แอมแปร์ ซ่ึงจะเห็นได้ว่าหาก
ผู้ใช้งานรถนั่งไฟฟ้าคนพิการมีน้ําหนักมากขึ้น รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจะกินกระแสไฟฟ้าเพิ่มมากข้ึน ส่งผลให้เวลาท่ีใช้ในการ
เคลื่อนที่เพิ่มมากขึ้นด้วย การทดสอบการเลี้ยว ในการทดลองใช้งานในกรณีพ้ืนที่จํากัด พบว่ารถนั่งไฟฟ้าคนพิการ
สามารถหมุนรอบตัวเองได้โดยใช้พ้ืนที่ต่ําสุด 1 x 1 เมตร จึงมีความเหมาะสมกับการใช้งานในพื้นที่จํากัดเช่นในบ้าน หรือ
สถานที่ทํางาน เป็นต้น 
 
 
 

 รถนั่งคนพิการชนิดมือ
บังคับการเคลื่อนที่ 

(ผลิตในประเทศไทย) 

รถนั่งคนพิการไฟฟ้า 
(นําเข้าจากต่างประเทศ) 

รถนั่งไฟฟ้าคนพิการชนิดมือบังคับ
การเคลื่อนที่ และระบบควบคุม

กึ่งอัตโนมัติ (งานวิจัย) 
ผู้ผลิต ภายในประเทศไทย ต่างประเทศ ภายในประเทศไทย 
ราคา 3,000 - 8,000 60,000 – 150,000 9,000 
โอกาสในการมีไว้
ใช้งานของผู้พิการ 

สูง ต่ํา สูง 

ระบบควบคุม ใช้มือบังคับล้อ ใช้ระบบไฟฟ้า ใช้ระบบไฟฟ้า 
ความเหมาะสมกับ
สรีระคนไทย 

เหมาะสม ค่อนข้างเหมาะสม เหมาะสม 

การได้รับความ
สะดวกสบาย
สําหรับผู้ใช้ 

ปานกลาง สูง สูง 

การดูและรักษา ง่าย ต้องให้ช่างผู้เชี่ยวชาญ ดูแลรักษาได้โดยคนไทย 
ราคาในการซ่อม
บํารุง 

ถูก แพง ปานกลาง 

ขนาดมิติ เหมาะสม ค่อนข้างใหญ่ เหมาะสม 
น้ําหนัก เบา หนัก ปานกลาง 
ความสวยงาม ปานกลาง สูง ปานกลาง 

 
 การทดสอบแบ่งออกเป็น 5 ช่วงของการใช้งานคือจะดําเนินการทดสอบโดยเปลี่ยนแปลงน้ําหนักผู้ใช้งาน 5 
ระดับ แสดงรายละเอียดการทดสอบ ดังสรุปในตารางที่ 2 
 
ตารางที่ 2 การทดสอบรถนั่งไฟฟ้าผู้พิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ ท่ีระยะทาง 200 – 1,000 เมตร 

ลําดับ น้ําหนักผู้ใช้งาน 
(กิโลกรัม) 

ความเร็วเฉลี่ย 
(m/min) 

กระแสไฟฟ้าเฉลี่ย 
(A) 

1 45 20.45 5.1 
2 55 20.35 5.3 
3 62 20.31 5.7 
4 70 20.23 6.0 
5 82 20.12 6.2 

 
 จากตารางแสดงการทดสอบ ทําการทดสอบโดยการเคล่ือนที่ในระยะทาง 200 – 1,000 เมตร ท่ีน้ําหนัก
ผู้ใช้งานหนัก 45, 55, 62, 70 และ 82 กิโลกรัม โดยเริ่มจับเวลาจากจุดเริ่มต้นและหยุดจับเวลาเมื่อรถนั่งไฟฟ้าคนพิการ
ถึงระยะทางที่กําหนด สามารถสรุปผลการทดสอบได้ว่า รถนั่งไฟฟ้าคนพิการสามารถทําความเร็วสูงสุดเฉลี่ยท่ี 20.45 
เมตรต่อนาที ด้วยน้ําหนักผู้ใช้งาน 45 กิโลกรัม กินกระแสไฟฟ้าขณะเคลื่อนที่เฉลี่ย 5.1 แอมแปร์ ซ่ึงจะเห็นได้ว่าหาก
ผู้ใช้งานรถนั่งไฟฟ้าคนพิการมีน้ําหนักมากขึ้น รถนั่งไฟฟ้าคนพิการจะกินกระแสไฟฟ้าเพิ่มมากข้ึน ส่งผลให้เวลาท่ีใช้ในการ
เคลื่อนที่เพิ่มมากขึ้นด้วย การทดสอบการเลี้ยว ในการทดลองใช้งานในกรณีพ้ืนที่จํากัด พบว่ารถนั่งไฟฟ้าคนพิการ
สามารถหมุนรอบตัวเองได้โดยใช้พ้ืนที่ต่ําสุด 1 x 1 เมตร จึงมีความเหมาะสมกับการใช้งานในพื้นที่จํากัดเช่นในบ้าน หรือ
สถานที่ทํางาน เป็นต้น 
 
 
 

	 จากตารางแสดงการทดสอบ ท�ำการทดสอบโดยการ 
เคลื่อนที่ในระยะทาง 200 - 1,000 เมตร ที่น�้ำหนักผู้ใช้งานหนัก 
45, 55, 62, 70 และ 82 กโิลกรมั โดยเริม่จบัเวลาจากจดุเริม่ต้นและ 
หยดุจบัเวลาเมือ่รถนัง่ไฟฟ้าคนพกิารถึงระยะทางทีก่�ำหนด สามารถ 
สรุปผลการทดสอบได้ว่า รถน่ังไฟฟ้าคนพิการสามารถท�ำความเร็ว 
สูงสุดเฉลี่ยที่ 20.45 เมตรต่อนาที ด้วยน�้ำหนักผู้ใช้งาน 45 กิโลกรัม  
กินกระแสไฟฟ้าขณะเคลื่อนที่เฉลี่ย 5.1 แอมแปร์ ซึ่งจะเห็นได้ว่า 
หากผู้ใช้งานรถนั่งไฟฟ้าคนพิการมีน�้ำหนักมากข้ึน รถนั่งไฟฟ้า 
คนพิการจะกินกระแสไฟฟ้าเพิ่มมากข้ึน ส่งผลให้เวลาที่ใช้ใน 
การเคลือ่นทีเ่พ่ิมมากขึน้ด้วย การทดสอบการเลีย้ว ในการทดลองใช้ 
งานในกรณีพื้นที่จ�ำกัด พบว่า รถนั่งไฟฟ้าคนพิการสามารถหมุน 

รอบตัวเองได้โดยใช้พื้นท่ีต�่ำสุด 1 x 1 เมตร จึงมีความเหมาะสม 
กับการใช้งานในพื้นที่จ�ำกัดเช่นในบ้าน หรือสถานที่ท�ำงาน เป็นต้น

สรุปและอภิปรายผลการวิจัย  
	 งานวจิยันีไ้ด้น�ำเสนอการพฒันาระบบควบคมุแบบฟัซซ่ีลอจกิ
โดยกฎการท�ำงานใช้วิธีเก็บผลจากการทดลองมีสมาชิก 5 ตัวแปร  
สมาชิกเอาท์พุทใช้วิธีค่าจุดศูนย์กลางความถ่วง ผลการทดลอง 
พบว่าระบบควบคุมแบบฟัซซี่ลอกจิกสามารถใช้งานได้ค่อนข้างดี  
การประดิษฐ์อุปกรณ์เสริมส�ำหรับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับ 
การเคลื่อนที่ให้เป็นรถนั่งไฟฟ้ามีความเหมาะสม

คมสัน มุ่ยสี, กฤษณะ จันทสิทธิ์, ศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล
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	 จากการที่ได้ถ่ายทอดเทคโนโลยีสู่ชุมชนให้กับผู้พิการและ 

สูงอายุ ผู ้ที่ทดลองใช้งานรถนั่งไฟฟ้าผู ้พิการชนิดมือบังคับการ 

เคลื่อนที่ มีผลการตามสนองรายละเอียดดังนี้

	 1.	 การควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ค่อนข้างดี แต่ช่วงออก

ตัวเกิดการกระตุกเล็กน้อย

	 2.	 ความเรว็ในการเคลือ่นทีเ่หมาะสมต่อความต้องการของ 

ผู้ใช้

	 3.	 เก้าอี้มีขนาดท่ีเหมาะสม แต่ส�ำหรับผู้พิการที่มีขนาด 

ตัวใหญ่เก้าอี้มีขนาดเล็กเกินไป

	 4.	 ราคาอาจสงูเกนิไปส�ำหรบัผูท้ีต้่องการ ทีม่รีายได้ต�ำ่มาก

	 5.	 มีความต้องการน�ำไปใช้งานเพื่ออ�ำนวยความสะดวก 

กับผู้พิการและสูงอายุค่อนข้างสูง

	 จากผลการทดลองการออกแบบระบบควบคมุแบบฟัซซ่ีลอจิก 

โดยก�ำหนดสมาชิก 5 ตัวแปร การออกแบบกฎการท�ำงานใช้การ 

เกบ็ข้อมลูจากผลการทดลอง ซึง่ยงัพบว่าช่วงของการเปลีย่นตวัแปร 

สมาชิกของกฎการท�ำงานมีการกระตุกเล็กน้อยจนผู้ใช้งานรู้สึกได ้ 

ส่วนการออกแบบอุปกรณ์เสริม ระบบขับเคลื่อนระหว่างมอเตอร์ 

ไฟฟ้าฟ้ากระแสตรงกบัล้อขบัเคลือ่นมคีวามเหมาะสมเนือ่งจากไม่ม ี

ระยะคลอนระหว่างเพลากับมอเตอร์ แหล่งจ่ายพลังงานสามารถใช้ 

งานได้อย่างต่อเนื่อง ระบบก้านควบคุมมีขนาดกระชับพอดีกับมือ 

ผู้ใช้งานแต่ในส่วนที่สัมผัสกับนิ้วมือเมื่อใช้งานนานๆ จะเกิดการ 

ลืน่ไถลจากเหงือ่ของผูใ้ช้งานเอง และสามารถกลบัตวัได้โดยใช้พืน้ที่ 

ต�่ำสุด 1 x 1 เมตร

ข้อเสนอแนะ
	 1.	 ควรเพิ่มตัวแปรสมาชิกกฎการท�ำงาน จะท�ำให้การ 

กระตุกระหว่างใช้งานลดน้อยลง

	 2.	 แบตเตอรี่ท่ีใช้จะเป็นแบตเตอรี่แห้งมีน�้ำหนักก้อนละ 

1 กโิลกรัม ต้องใช้จ�ำนวน 2 ก้อน ท�ำให้มนี�ำ้หนกัรวมเฉพาะแบตเตอรี ่

เท่ากับ 2 กิโลกรัม และใช้พื้นที่ 11 x 30 ตารางเซนติเมตร ซึ่งหากมี 

การพัฒนาแบตเตอรีท่ีม่ขีนาดเลก็ลงกว่านีจ้ะท�ำให้แบตเตอรีโ่ดยรวม 

มีน�้ำหนักเบากว่าเดิม และลดพื้นท่ีในการติดตั้งเข้ากับตัวรถไฟฟ้า 

ผู้พิการ เนื่องจากมีพื้นที่ในการติดตั้งค่อนข้างจ�ำกัด

	 3.	 ราคาในการจัดท�ำถึงแม้ว่าจะมีราคาค่อนข้างต�่ำหาก 

เปรียบเทียบกับการน�ำเข้าจากต่างประเทศ แต่ยังมีราคาสูงส�ำหรับ 

ชุมชนที่มีรายได้ต�่ำมาก ซึ่งหากใช้อุปกรณ์ที่มีราคาต�่ำกว่าที่ใช้อยู่ใน 

ปัจจบุนัจะท�ำให้ผูท้ีม่รีายได้ต�ำ่มากสามารถน�ำไปใช้เพือ่เพิม่คณุภาพ

ชีวิตให้กับตัวเองได้
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