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บทคัดยอ 
ผูปวยอัมพฤกษสวนกลามเนื้อขาออนแรงเปนกลุมปญหาสุขภาพหลักในประเทศไทยซึ่งสวนใหญมีสาเหตุจากการประสบอุบัติเหตุที่สงผล

กระทบตอระบบประสาท การรักษาผูปวยโรคอัมพฤกษจําเปนตองทํากายภาพเพื่อปองกันการเปนอัมพาตท่ีฟนฟูไดยาก โดยทั่วไปการทํา
กายภาพจะตองใชอุปกรณชวยบําบัด อยางไรก็ตามอุปกรณสวนใหญไมไดถูกออกแบบมาสําหรับผูปวยอัมพฤกษและตองมีนักกายภาพชวยดูแล
ตลอดเวลา ดังน้ันงานวิจัยนี้จึงสนใจออกแบบและพัฒนาตนแบบอุปกรณฟนฟูกลามเนื้อขาสําหรับผูปวยอัมพฤกษที่สามารถใชงานไดดวยตนเอง 
การออกแบบอุปกรณเริ่มจากศึกษาลักษณะการกายภาพกลามเนื้อขาและนําขอมูลมาออกแบบอุปกรณ ผลจากการศึกษาพบวาอุปกรณ
กายภาพควรมีลักษณะเปนการปนจักรยานในทานั่งเพื่อชวยฟนฟูกลามเนื้อบริเวณตนขาซึ่งเปนมัดกลามเนื้อสําคัญสําหรับการเดิน ขนาด
อุปกรณสามารถปรับใหเหมาะสําหรับสัดสวนรางกายท่ีหลากหลายและระบบปนสามารถปรับไดทั้งในรูปแบบเสริมและตานแรงการปนตาม
กําลังกลามเนื้อขาที่ไมเทากัน มีสวนชวยยึดเทาเพ่ือปองกันเทาหลุดระหวางใชงาน มีระบบควบคุมและแสดงผลการทํางานของอุปกรณ ผลการ
ทดสอบการทํางานของอุปกรณและประเมินความพึงพอใจโดยนักกายภาพพบวามีความพึงพอใจมาก และอุปกรณสามารถชวยในการฟนฟู
กลามเนื้อขาไดโดยการปนมุมยืดขาที่ 140 องศา ทําใหเกิดการออกแรงสูงสุดและสามารถเพิ่มแรงปนจาก 64.5 นิวตัน เปน 121.1 นิวตัน 
ในชวงเวลา 12 สัปดาห  

คําสําคัญ 
อุปกรณกายภาพบําบัด  ผูปวยอัมพฤกษ  กลามเนื้อขา 

Abstract 
In Thailand, patients are suffering from partial paresis of the muscles in their legs constitute a significant health 

problem, which most of these cases are caused by neurological injury. Patients with partial paresis necessitate physical 
treatment to prevent the progression of intractable complete paralysis. Typically, individuals undertake physical therapy 
to regain muscle function by utilizing therapeutic equipment. However, most devices are not designed for individuals with 
partial paralysis in their lower-limb muscles, thus requiring the continuous presence of a physical therapist. Therefore, the 
objective of this study is to design and develop prototype equipment for the restoration of lower-limb muscle for paresis 
patients, which can be operated independently. The study started with investigating the physical characteristics of leg 
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muscles and utilizing this information to design the equipment. According to the study, the device ought to replicate 
sitting-down cycling to assist in the rehabilitation of the thigh muscles, which are essential for walking. The dimensions of 
the equipment can be adjusted according to various body proportions, while the cycling mechanism can be customized 
to provide both assistance and resistance based on varying degrees of strength in the leg muscles. The equipment 
incorporates a foot support mechanism to avoid slippage during usage and is equipped with a control and display system 
for monitoring performance. The equipment's testing and satisfaction evaluation by physical therapists yielded a significant 
level of satisfaction. The equipment significantly assists the rehabilitation of leg muscles by enabling cycling at a knee 
extension angle of 140 degrees, which ensures optimal effort and intensity. Additionally, it was discovered that over a 
period of 12 weeks, the pedaling force could be raised from 64.5 Newtons to 121.1 Newtons. 

Keywords 
physical therapy equipment; paresis patient; lower-limb muscle 
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1. บทนํา 

ผูปวยอัมพฤกษเปนโรคทางระบบประสาทที่สงผลตอการ

ควบคุมกลามเนื้อหรือทําใหมีอาการกลามเนื้อออนแรงตามแขน

หรือขา เกิดความรูสึกชาตามอวัยวะตาง ๆ ซึ่งเปนอุปสรรคตอ

การดํารงชีวิต ปจจุบันประเทศไทยมีผูปวยอัมพฤกษประมาณ 

300 ,000 ราย [1] องคการอัมพาตโลก (World Stroke 

Organization: WSO) [2] ไดสํารวจสาเหตุการเกิดอัมพฤกษ

และพบวาสาเหตุหลักคือ โรคหลอดเลือดในสมอง ผูปวย      

อัมพฤกษสามารถฟนฟูและรักษาใหกลับมาเปนปกติได         

แตอยางไรก็ตามการรักษาจะตองดําเนินการอยางเรงดวนเพื่อ

ปองกันการพัฒนาเปนผูปวยอัมพาตซึ่งเปนภาวะแขนหรอืขาไม

มีแรง ใชงานไมไดและทําการรักษาไดยาก [3] 

การฟนฟูและรักษาสมรรถภาพกลามเนื้อผูปวยอัมพฤกษ

สามารถทําไดหลายวิธี เชน การกายภาพบําบัด การผาตัด

โภชนาการบําบัด โดยการทํากายภาพบําบัดคือใหผูปวยออก

กําลังกายหรือใชอุปกรณชวยในการกายภาพ [4] การใช

อุปกรณหรือเครื่องชวยกายภาพจะชวยปองกันการเกิดการ

บาดเจ็บระหวางกายกายภาพและชวยพัฒนากลามเนื้อไดอยาง

รวดเร็ว อยางไรก็ตามอุปกรณสําหรับกายภาพแขนหรือขายังมี

ราคาแพงและตองอยูภายใตการดูแลของนักกายภาพหรือ

ผูดูแลระหวางการบําบัดใหแกผูปวย เนื่องจากบางอุปกรณไมได

มีการจับยึดเทาหรือขาของผูปวยทําใหขาอาจหลุดออกจาก

เครื่องระหวางบําบัด หรือไมมีตัวปรับแรงในการออกกําลังตาม

ระดับกําลังกลามเนื้อของผูปวย [5]  

ผลจากการศึกษางานวิจัยที่เก่ียวของกับอุปกรณที่ชวยใน

การทํากายภาพบําบัดกลามเนื้อแขนหรือขา [6-13] พบวา

อุปกรณสําหรับฟนฟูกลามเนื้อสวนขาของ Gray [6] จะเปน

ลักษณะคลายการปนจักรยานซึ่งมีการตดิมอเตอรชวยเสริมแรง

ปน แตอุปกรณนี้มีขอจํากัดที่ไมสามารถปรับใหเหมาะกับสรีระ

ของผูปวยที่หลากหลายไดและอุปกรณยากตอการเคลื่อนยาย 

ตอมา Miller [7]  ไดสรางอุปกรณเปนลักษณะการใชขาปนใน

ทานั่ง มีระบบตานแรงที่ทําใหผูปนตองมีการออกแรง มีการติด

ลอเพื่อความสะดวกในการขนยาย และมีที่จับชวยในการออก

แรงปน ซึ่งขอจํากัดคืออุปกรณไมไดมีการออกแบบตัวยึด

สําหรับจับเกาอ้ีของผูใชงาน Marvel and Nelson [8] จึงไดมี

การพัฒนาอุปกรณการปนในสวนขาที่สามารถวางใตโตะและมี

ตัวจับยึดกับเกาอี้สําหรับนั่งปน ผูใชงานออกแรงปนไดเองแตไม

สามารถปรับแรงตานทานการปนได Hamilton [9] ไดพัฒนา

ระบบแรงตานการปนเปนแบบระบบแมเหล็กซึ่งมีขอดีที่

สามารถทําใหผูใชงานตองมีการออกแรงตานทานกับอุปกรณซึง่

จะสงผลใหมีการพัฒนาของกําลังกลามเนื้อขา แตก็ไมเหมาะ

สําหรับผูใชงานที่เปนผูปวยอัมพฤกษ เนื่องจากผูปวยไมมีแรง

มากพอที่จะออกแรงตานทานกับอุปกรณได นอกจากอุปกรณ

ในรูปแบบของการใชขาปนในทาทางการนั่งแลว ก็ไดเกิดการ

พัฒนาอุปกรณออกกําลังกายสําหรับผูปวยที่นั่งรถเข็น ของ 

Polishuk [10]  แตอุปกรณเหมาะสมเฉพาะกับกลุมผูปวยที่มี

แรงในการตานกําลังของมอเตอรได ทําให McBride และ 

คณะฯ [11] ไดออกแบบอุปกรณออกกําลังกายในสวนขาที่

เกาอี้นั่งสามารถปรับระดับได ถึงกระนั้นเบาะนั่งมีขนาดเล็ก 

อาจทําใหเกิดอาการปวดบริเวณหลังและกนกบหากใชเปน

ระยะเวลานานและไมมีตัวชวยจับยึดสรีระของผู ใชซึ่ งไม

เหมาะสมกับผูปวยกลามเนื้อขาออนแรงที่ทรงตัวลําบากอยูบน
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เบาะนั่ง วินัย ชนปรมัตถ [12]  ไดนําอุปกรณในรูปแบบของ

ระบบหุนยนต WEFRE ซึ่งเปนระบบหุนยนตเพื่อการฟนฟู

ขอมือ แขนทอนลาง และขอศอก สามารถชวยเพิ่มพิสัยการ

เคลื่อนไหวชวงแขน โดยเปนการออกกําลังโดยการขยับแขน

ขึ้น-ลง ซาย-ขวา ปรีชา บานกลีบ และคณะ  [13] ไดพัฒนา

อุปกรณกายภาพบําบัดแขนและขาสําหรับเด็กพิการทางสมอง 

เนนฝกการเคลื่อนไหวของแขนและขา แตไมไดมีระบบแรงตาน

ทําใหฟนฟูกลามเนื้อไดนอยและเปนอุปกรณเฉพาะสําหรับเด็ก 

การสํารวจขอมูลเบื้องตนพบวาอุปกรณฟนฟูกํ าลั ง

กลามเนื้อขาสวนใหญยังมีขอจํากัดสําหรับการใชงานกับกลุม

เฉพาะ ไมสามารถปรับใชรวมกับเกาอ้ีหรือรถเข็น ระบบปนไม

มีการผสมระหวางแรงชวยปนหรือแรงตานการปน อีกทั้งยังไม

มีการศึกษาลักษณะการปนที่สงเสริมการฟนฟูกลามเนื้อขา ดัง

ผูวิจัยจึงสนใจที่จะพัฒนาอุปกรณเพื่อฟนฟูกลามเนื้อขาสําหรับ

ผูปวยอัมพฤกษแบบทานั่งปนที่สามารถใชงานไดดวยตนเอง มี

สวนยึดเทาเพื่อปองกันขาหลุดระหวางปน เหมาะสําหรับกลุม

คนที่หลากหลาย และออกแบบระบบขับที่สามารถชวย

เสริมแรงและตานแรงปนเพ่ือพัฒนากําลังกลามเนื้อ นอกจากนี้

ยังมีการศึกษาความสัมพันธระหวางการปนกับการออกแรง

กลามเนื้อเพ่ือประเมินสมรรถนะของอุปกรณตอการพัฒนา

กลามเนื้อผูปวยอัมพฤกษ  

 

2. การออกแบบอุปกรณฟนฟกูําลังกลามเนื้อขา 

การวิเคราะหขอดีและขอจํากัดของอุปกรณบริหารสวนขา

จากการสํารวจเอกสารขางตนและสอบถามความตองการใช

อุปกรณกายภาพจากนักกายภาพบําบัดและผูเขารับบริการของ

แผนกเวชศาสตรฟนฟู โรงพยาบาลสงขลานครนิทร ซึ่งสามารถ

สรุปแนวคิดการออกแบบอุปกรณไดคือ เปนอุปกรณในรูปแบบ

การปนขาที่มีกลไกในการชวยขับเคลื่อน มีทั้งระบบออกแรงเอง

และมีกลไกชวยออกแรงเพื่อฟนฟูกลามเนื้อตนขา ผูใชงาน

สามารถใชงานเองไดงายไมซับซอนและมีความปลอดภัยจึงมี

การไดทําการออกแบบอุปกรณที่มีการพิจารณาภายใต

มาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรมเครื่องออกกําลังกายในที่รม 

มอก. 2880-2562 [14] และมกีารนําขอมูลสัดสวนรางกายของ

วัยทํางานในจังหวัดสงขลาชวงอายุ 18-59 ป [15] ซึ่งทําการ

เก็บขอมูลดวยมาตรฐาน ISO 7250-1 (Basic human body 

measurements for technological design) [16] รู ป ที่  1 

แสดงสวนประกอบหลักของอุปกรณ คือ 1.สวนโครงสราง

อุปกรณ 2.สวนนั่งปน 3.สวนขับเคลื่อนการปนและระบบแรง

ตาน 4.สวนขาปนและรองรับเทา 5.สวนควบคุมการทํางาน

อุปกรณและหนาจอแสดงสถานะ  ผลจากการออกแบบมีการ

ประยุกตใชชิ้นสวนบางอยางที่มีอยูแลว เชน โครงสรางชุดปน 

และมีการประกอบบางชิ้นสวนใหม เชน สวนขับเคลื่อนการปน

และระบบแรงตาน ซึ่งรายละเอียดการออกแบบในแตละสวนมี

ดังแสดงในขอมูลถัดไปและในสวนของตารางที่ 2 
 

 
 
รูปที่ 1  แบบจําลองอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขา 

(ก) (ข)  

(ค)  (ง)  
 

รูปที่ 2 ลักษณะการวัดสัดสวนรางกายโดยทาน่ัง (ก) Cervicale 
height (ข) Shoulder (bideltoid) breadth (ค) Knee height และ (ง) 
Popliteal height [16] 
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1.สวนโครงสรางชุดปน 
สวนโครงสรางไดออกแบบจากการนําขอมูลสัดสวนทานั่ง 

ดังตารางที่ 1 [16] และรูปที่ 2 ประกอบดวยสัดสวนชวงคอถึง

กน (Cervicale height) รวมกับสัดสวนชวงหัวเขาถึงปลายเทา 

(Knee height, sitting) เพื่อกําหนดความสูงเครื่อง และนําคา

ความกวางชวงหัวไหล (Shoulder breadth) มากําหนดความ

กวางเครื่องดังแสดงในตารางที่ 2  โครงสรางชุดปนไดนํา

ชิ้นสวนที่มีอยูแลวมาดัดแปลงใหไดตามขนาดที่ออกแบบและมี

การตดิต้ังลอบริเวณฐานเพ่ือเคลื่อนยายอุปกรณไดสะดวกขึ้น  
 

ตารางท่ี 1  ขอมูลการวัดทานั่ง 16 มิต ิ[16] 

 

2. สวนนั่งปน 
สวนนั่งปนถูกออกแบบใหแยกจากสวนโครงสรางชุดปน 

เพื่อปรบัใชกับกรณีผูปนตองใชรถเข็นในการนั่งปน ชวงความสงู

เกานี้และขาปนมีการนําคาชวง Knee height (รูปที่ 2 (ค) และ

ตารางที่ 2) มาพิจารณา สวนนั่งมีขนาดกวาง     63 ซม. X ยาว 

73 ซม. X สูง 92 ซม. สามารถปรับตําแหนงเกาอี้ใหสัมพันธกับ

ความยาวขาของผูใชงานไดตั้งแต 65 ถึง 84 ซม. สามารถยึด

สวนทานั่งเพื่อใหเสถียรระหวางใชงาน นอกจากนี้มีสวนมือจับ

ยึดขณะใชงานอุปกรณเพ่ือทรงตัว  

ตารางท่ี 2  รายละเอียดการออกแบบอุปกรณฟนฟูกลามเนื้อขา 

สวนประกอบอุปกรณ รายละเอียดการออกแบบ 

1.สวนโครงสรางอุปกรณ 

 

มีขนาด 63x73x122 ซม. ใชวัสดุ

เหล็กกลา เนื่องจากแข็ งแ รง 

ทนทาน และรับน้ําหนักไดดี  

2.สวนนั่งปน 

 

ชิ้นสวนเกาอี้สามารถปรับเลื่อน

และล็อคได ขนาด 63x73x92 

ซม. 

3. สวนขับเคลื่อนการปนและระบบ

แรงตาน   

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- มอเตอรไฟฟากระแสตรง 250 

วัตต มีขนาดแรงบิด 9.0 นิวตัน

เมตร มีความเร็วสูงสุด 3000 

รอบตอนาที 

 
- วงจรควบคุมความเร็ว 

มอเตอร   

 
-ขอเหวี่ยงขนาด 17 ซม. 

 
- แผนแมเหล็ก  

 
 

การวัดทานั่ง 
ผลการวัด 

90th 95th Mean SD 
1 Sitting height (erect) 92.7 95.31 86.51 6.77 
2 Eye height, sitting 83.00 84.22 76.71 4.75 
3 Cervicale height, sitting* 69.62 70.82 64.84 3.91 
4 Shoulder height, sitting 62.31 63.12 57.61 4.56 
5 Elbow height, sitting 27.10 28.31 23.83 2.41 
6 Shoulder-elbow length 37.50 38.50 34.90 4.58 
7 Shoulder (biacromial) breadth 40.51 41.83 36.01 3.31 
8 Shoulder (bideltoid) breadth* 48.57 50.01 43.09 4.19 
9 Elbow-to-elbow breadth 52.96 54.51 43.13 6.25 
10 Hip breadth, sitting 41.34 43.29 37.06 3.78 
11 Popliteal height, sitting 45.40 46.11 40.75 3.47 
12 Thigh clearance 16.60 18.02 15.23 11.9 
13 Knee height, sitting* 53.10 53.60 47.73 3.87 
14 Abdominal depth, sitting 27.14 28.56 21.60 4.25 
15 Thorax depth 27.07 28.37 22.59 3.47 
16 Buttock-abdomen depth, 
sitting 

28.37 31.03 23.20 4.37 
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ตารางท่ี 2  รายละเอียดการออกแบบอุปกรณฟนฟูกลามเนื้อขา (ตอ) 

สวนประกอบอุปกรณ รายละเอียดการออกแบบ 

4. สวนรองรับเทา 

 

สวนรองรับเทาขนาดกวาง 12 

ซม. x ยาว 29 ซม.  

วัสดุดานบน (Upper): ผลิตจาก

วัสดุหนังสั ง เคราะห  (PU) ให

ความทนทาน และสบาย  

พื้นรองเทา (Insole) : วัสดุโฟม

พลาสติกยาง (EVA) มีน้ํ าหนัก

เบา และนุมสบาย 

5.สวนควบคุมการทํางานอุปกรณ

และหนาจอแสดงสถานะ  

 

- แผงระบบควบคุมีการติดตั้ ง

อุ ปก รณต า งๆ  ได แก  ส วิตช

ควบคุมความเร็วรอบ, สวิตชเปด

ปดมอเตอร, สวิตชหยุดเครื่อง

ฉุกเฉิน โดยใชสีในการแยกสวิตช 

และมีติดขอความ 

- ชิ้ น ส วนหมุ นปรั บ แ ร ง ต า น 

สามารถปรับได 8 ระดับ 

 
3. สวนขับเคลื่อนการปนและระบบแรงตาน 

จากการออกแบบไดเลือกใชมอเตอรไฟฟากระแสตรง 250 

วัตต มีขนาดแรงบิด 9.0 นิวตันเมตร มีความเร็วสูงสุด 3000 

รอบตอนาที รวมกับ ชุดวงจรควบคุมความเร็วมอเตอร (Motor 

speed controller) ในการชวยขับเคลื่อนเพื่อเสริมแรงปน

ใหกับผูใชงาน ในสวนของการออกแบบระบบตานแรงไดนํา

ขอมูลจากการศึกษาขนาดแรงตานการเพ่ือฟนฟูกําลังกลามเนื้อ

ของผูป วยขณะกายภาพบําบัดดวยเครื่อง วัดกลามเนื้อ 

(Isokinetic) พบวาควรใชแรงตานการปนในชวง 48 นิวตัน มี

เลือกใชชุดเกียรทด สวนขอเหวี่ยง และมู เลสายพาน มา

ประกอบรวมกับมอเตอรและแผนแมเหล็กเปนสวนขับเคลื่อน 

จากรูปในตารางที่ 2 ชิ้นสวนขอเหว่ียงมีความยาว (r) 17 ซม. 

เมื่อใชรวมกับมอเตอรไฟฟาที่แรงบิด (T) 9.0 นิวตันเมตร จะ

ทําใหเกิดแรงตาน (F) ประมาณ 53 นิวตัน จากความสัมพันธ

สมการ T = Fr  นอกจากนี้ชุด เกียรทดรอบสามารถเพิ่ม

ความเร็วรอบถึง 400 รอบตอนาทีซึ่งเพียงพอตอการบริหาร

กลามเนื้อ แผนแมเหล็กสําหรับหนวงตานแรงมีลักษณะเปน

แผนโคงติดตั้งใกลกับชิ้นสวนจานขับ เมื่อปรับแผนแมเหล็กเขา

ใกลจานขับจะเปนการเพิ่มความหนวงตานการปนเนื่องจาก

แมเหล็กดูดจานขับทําใหตองใชแรงปนเพิ่มขึ้น ขอดีระบบการ

ตานดวยแมเหล็กจะลดการเสียดสีกับจานขับทําใหมีอายุการใช

งานนานและไมเกิดเสียงระหวางปน  

4. สวนขาปนและรองรับเทา 
สวนขาปนมีการยึดกับสวนขอเหว่ียง มีการพิจารณาระยะ

ปนขาโดยใชขอมูล Popliteal height (รูปที่ 2 (ง)) นอกจากนี้

ในสวนรองรับเทาไดมีการออกแบบใหสามารถประคองเทาให

อยูบนแทนปนและปองกันอันตรายที่อาจเกิดอันตรายข้ึนขณะ

ใชงาน สําหรับกรณีผูใชงานมีกลามเนื้อขาและเทาที่ออนแรง 

สวนรองรับเทามีการปรับเปนลักษณะคลายรองเทาหุมสนยึด

กับตัวขอเหวี่ยงจักรยานขนาดกวาง 12 ซม. x ยาว 29 ซม. ที่มี

ชองระบายอากาศ 

5. สวนควบคุมการทํางานอุปกรณและหนาจอแสดง

สถานะ  

สวนควบคุมการทํางานอุปกรณและหนาจอแสดงสถานะ 

ไดออกแบบใหสอดคลองกับมาตรฐานเครื่องออกกําลังกายในที่

รม [14] ประกอบดวยปุมเปด-ปดเครื่อง ปุมปรับความเร็วรอบ

ของมอเตอร และปุมหยุดฉุกเฉิน ซึ่งเปนชิ้นสวนที่ไดจากการ

จัดซื้อชิ้นสวนอิเล็กทรอนิกสมาทําการประกอบและปรับแตงให

สามารถทํางานไดตรงตามระบบที่ตองการ นอกจากนี้มีชิ้นสวน

สําหรับหมุนปรับแรงตานที่เชื่อมตออยูกับชิ้นสวนแผนแมเหล็ก

ซึ่งถูกติดตั้งอยูตรงกลางโครงอุปกรณ  
 

 
 

รูปที่ 3  สวนประกอบของอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขา 

 

3. ตนแบบอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขา 

ตนแบบอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขามีลักษณะคลาย

จักรยานออกกําลังกาย ประกอบดวย 38 ชิ้นสวนดังแสดงในรปู

ที่ 3 มีการแยกสวนนั่งกับสวนขาปนทําใหผูใชงานสามารถ
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เลือกใชสวนนั่งของที่สรางมาหรือใชนั่งรถเข็นของผูใชงานเอง 

ระบบขับเคลื่อนการปนทั้งแบบชวยเสริมแรง (ผูใชงานไมตอง

ออกแรงปน) และตานแรง (ผูใชงานตองออกแรงปน) มีการใช

มอเตอรรวมกับระบบสายพานและมูเลเปนตัวทดกําลัง และมี

แผนแมเหล็กเพ่ือทําใหเกิดแรงตาน ดังแสดงในรูปที่ 4 

 

(ก)  

(ข)  (ค)   

(ง)   

(จ)  (ฉ)  

รูปที่ 4  ตนแบบอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขาและสวนประกอบ
ตางๆ: (ก) ภาพรวม (ข) สวนโครงสรางชุดปน (ค) สวนน่ังปน (ง) สวน
ขับเคลื่อนการปนและระบบแรงตาน (จ) สวนขาปนและรองรับเทา และ
(ฉ) สวนควบคมุการทํางานอุปกรณและหนาจอแสดงสถานะ   

4. การใชงานอุปกรณฟนฟกูําลังกลามเนื้อขา 

4.1 ผลการทดสอบอุปกรณฟนฟูกําลังกลามเนื้อขา 

งานวิจัยนี้ไดทําการทดสอบการใชงานอุปกรณฟนฟูกําลัง

กลามเนื้อขาโดยมี วิธีการทดสอบโดยใชกลุมตัวอยางคือ

อาสาสมัครที่มีอาการออนแรงชวงขา สามารถชวยเหลือตนเอง

ไดบาง ไมมีการแตกหักของกระดูก ซึ่งแรงที่ ใชในการปน 

ความเร็วรอบและชวงเวลาที่ทําการกายภาพ ถูกกําหนดโดยนัด

กายภาพตามความเหมาะสมของผูทดสอบ จากกรณีศึกษามี

การกําหนดคาแรงตานที่ 50 นิวตัน [17] คาความเร็วรอบการ

ปน 60 รอบตอนาทีและใหผู ใชงานอุปกรณตอเนื่องเปน

ระยะเวลา 30 นาทีตอวัน 3 ครั้งตอสัปดาห เปนเวลา 12 

สัปดาห การวัดผลการพัฒนาของกําลังกลามเนื้อ ไดมีการติดตัง้

เซนเซอรวัดแรง (Load cell sensor) ที่ตําแหนงใตฝาเทาเพื่อ

ศึกษาความสัมพันธระหวางการออกแรงกดของเทาตาม

ลักษณะการปน พบวาแรงที่ใชในการกดเทาในทาทางยืดขาที่

มุม 140 องศา ดังรูปที่ 5 และ 6 พบวาแรงกดเทามีคาเพิ่มข้ึน

จาก 64.5 นิวตันในสัปดาหแรก จนถึง 121.1 นิวตันในสัปดาห

ที่ 12 ผลจากการทดสอบสอดคลองกับงานวิจัยของนคร วรา

รัตน และคณะ [18] และ สุวรรณา วุฒิรณฤทธ์ิ และคณะ [19] 

ที่มีการพัฒนาอุปกรณสําหรับผูปวยขาออนแรงในลักษณะการ

เดินกาวเทาแบบวงรีพรอมสวนชวยพยุง สามารถพัฒนา

กลามเนื้อขาและการทรงตัวที่ดีข้ึนของผูปวยได  

 

 
 

รูปที่ 5  การปนในทาทางยืดขามุมกาง 140 องศา 
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รูปที่ 6  พัฒนาแรงกดการปนในทาทางยืดขามุมกาง 140 องศา 

 

4.2 ประเมินความพึงพอใจการใชงานอุปกรณ 

มีการประเมินความพึงพอใจการใชงานอุปกรณโดยใหนัก

กายภาพบําบัดประเมินแบบสอบถามจํานวน 10 ทาน ในดาน

ตางๆ โดยกําหนดคะแนนความพึงพอใจเปน 5 ระดับ จาก 0 

ถึง 5 โดยระดับคะแนน 0 คือไมพอใจ และระดับคะแนน 5 คือ 

พอใจมากที่สุด ผลจากการประเมินความพึงพอใจดังแสดงใน

ตารางที่ 3 พบวาผลการประเมินเฉลี่ยรวมเทากับ 3.74 ซึ่งอยู

ในเกณฑที่มีความพอใจมาก ซึ่งดานประโยชนในการใชงานมี

ความพึงใจสูงสุด รองลงคือดานความแข็งแรงและใชงานไดจริง 

จากขอมูลขางตนสรุปไดวาอุปกรณสามารถชวยฟนฟูกลามเนื้อ

ขาไดและสามารถใชงานไดดวยตนเอง อยางไรก็ตามเพื่อเพิ่ม

ความปลอดภัยควรมีการปรับชิ้นสวนครอบระบบขับเคลื่อนให

มีขนาดเล็กลงเพื่อปองกันไมใหขาไมไปชนกับตวัครอบ และควร

เพิ่มการแสดงผลการออกแรงระหวางการปนเพื่อใหสามารถ

ประเมินและวางแผนพัฒนาการพื้นฟูกลามเนื้อขาออนแรงได 
 

ตารางท่ี 3  แบบประเมนิความพึงพอใจของอุปกรณ 
หัวขอการประเมิน ผลประเมินเฉลี่ย 

1. ความสะดวกในการใชงานอุปกรณ 3.6 
2. ความเหมาะสมของรูปแบบอุปกรณ 3.5 
3. ความปลอดภัยในการใชงาน 3.5 
4. การใชงานไมซบัซอน 3.9 
5. การลดผูชวยในการกายภาพบําบัด 3.7 
6. การเคล่ือนยายอุปกรณ 3.4 
7. อุปกรณมีความแข็งแรง 4.1 
8. ขนาดของตัวอุปกรณ 3.4 
9. ตัวอุปกรณสามารถใชงานไดจริง 4.1 
10. มีประโยชนตอผูใชงาน และสามารถนําไป
พัฒนาตอยอดได 

4.2 

เฉลี่ยรวม 3.74 

5. สรุปผลการวิจัย 

อุปกรณชวยเพิ่มกําลังกลามเนื้อสวนขาถูกพัฒนาใหอยูใน

รูปแบบของการนั่งปนจักรยานเพื่อฟนฟูกลามเนื้อบริเวณตนขา

ซึ่งเปนมัดกลามเนื้อสําคัญสําหรับการเดิน อุปกรณถูกออกแบบ

โดยพิจารณามาตรฐานเครื่องออกกําลังกายในที่รม (มอก. 

2880) อุปกรณมี 5 สวนหลักคือ 1.สวนโครงสรางชุดปน 2.

สวนเกาอ้ีนั่งปน 3.สวนขับเคลื่อนการปนและระบบแรงตาน 4.

สวนขาปนและรองรับเทา 5.สวนควบคุมการทํางานอุปกรณ

และหนาจอแสดงสถานะ โดยระบบขับเคลื่อนเพื่อฟนฟู

กลามเนื้อจะมีทั้งมอเตอรชวยเสริมแรงและระบบแมเหล็กเพื่อ

สรางแรงตานที่สามารถปรับระดับไดซึ่งเปนสิ่งสําคัญที่จะชวย

เพิ่มประสิทธิภาพในการทํางานของรางกาย มีชิ้นสวนจับยึดขา

และระบบควบคุมและแสดงสถานะการทํางานของระบบทําให

ผูปวยสามารชวยเหลือตนเองไดมากย่ิงข้ึน ผลการทดสอบและ

ประเมินด วยนักกายภาพมีความพอใจมาก เมื่ อศึกษา

ความสัมพันธระหวางการปนกับการออกแรงปนพบวาทาทาง

ยืดขาที่มุม 140 องศา จะทําใหเกิดการออกแรงสูงสุดที่ 64.5 

นิวตัน และเมื่อมีการทํากายภาพอยางนอย 30 นาทีตอครั้ง 

จํานวน 3 วันตอสัปดาหเปนเวลาติดตอ 12 สัปดาห ทําใหการ

ออกแรงเพิ่มข้ึนเปน 121.1 นิวตัน หรือเพิ่มข้ึนเกือบ 2 เทา 

ของการออกแรงจากเดิม ผลจากการดําเนินงานวิจัยสามารถ

นําไปใชเปนแนวทางในการพัฒนาเครื่องกายภาพผูปวย

กลามเนื้อขาออนแรงตอไปในอนาคตได 
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