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เครื่องช่วยเดินถูกนำไปใช้อย่างกว้างขวางในผู้ที่มีปัญหาการทรงตัวและหรือการเคลื่อนที่ แต่อย่างไรก็ตามยังมี
ข้อจำกัดในการใช้งาน เช่น การล้มคะมำ ระบบเบรกไม่สามารถหยุดการเคล่ือนท่ีของเคร่ืองช่วยเดินได้ พกพาไม่สะดวกและ
มีราคาแพง เพื ่อแก้ปัญหาดังกล่าวการศึกษานี้จึงมีวัตถุประสงค์เพื ่อพัฒนาเครื ่องช่วยเดินแบบมีล้อชนิดพกพา
ทำการศกึษาโดยออกแบบเครือ่งช่วยเดนิให้มีขนาด 47 x 64 x 83 ซม. สำหรบัผู้ท่ีมีความสงู 1.6 เมตร ใช้ท่อเหล็กเปน็
โครงสร้างให้ความมั่นคงกับโครงสร้างด้านหน้าและด้านข้าง โดยใช้เหล็กไขว้ซึ่งทำงานร่วมกับแกนหมุนเพื่อทำให้เกิด
การล็อคที่เหล็กกลึงสามทาง และให้ฐานรองรับด้านล่างกว้างกว่าด้ามจับ ติดตั้งลูกล้อ 4 ตัวที่ฐาน มีเบรกมือและเท้าที่
ล้อด้านหลังท้ังสอง ประเมินความแข็งแรงของโครงสร้างและต้นทุนการผลิต เปรียบเทียบระยะทางและความเร็วท่ีเดินได้ด้วย
การทดสอบการเดนิใน 6 นาท ีระหว่างเครือ่งช่วยเดนิทีพั่ฒนาขึน้กบัเครือ่งช่วยเดนิมาตรฐานในผูส้งูอายจุำนวน 10 คน
รวมทั้งประเมินความพึงพอใจในการใช้งานจากแบบสอบถาม ผลการศึกษาพบว่าได้เครื่องช่วยเดินแบบสี่ล้อซึ่งมีต้นทุน
การผลิตต่ำ น้ำหนัก 9.5 กก. พับเก็บและกางออกได้ง่าย ป้องกันการลื่นไถลของล้อได้ทั้งในขณะเดินและนั่งพัก
รับน้ำหนักผูใ้ช้ได ้100 กก. ปรับระดบัความสงูจากดา้มจบัไดถึ้ง 1.8 ม. ผู้สงูอายเุม่ือเดนิดว้ยเครือ่งช่วยเดนิใหม่น้ีพบว่า
ระยะทางและความเร็วที่เดินมีค่าไม่แตกต่างกับเครื่องช่วยเดินมาตรฐาน รวมทั้งมีความพึงพอใจในการใช้งานอยู่ใน
ระดบัมาก  วารสารเทคนิคการแพทย์เชียงใหม่ 2550; 40: 228-235.
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Walker is widely used for supporting people with balance and/or mobility problems. However, functional
limitations of walker, for example, tipping over, inefficient brake, inconvenient to carry and also high price were
mentioned. To solve these problems, this project is aimed to develop the portable wheeled walker. A foldable
frame made from iron pipe with dimension 47 x 64 x 83 cm. was built for people with 1.6 m height. The frame
was stabilized, anteriorily and laterally, with foldable cross bar, including the locker system between axial
crossed pipes and 3-way pipe. To improve stability, basement pipe was wider than the handrail.  Four-casters
were attached to the bottom of frame with hand and foot-brakes on 2 rear wheels. Overall frame strength and
cost were determined. Distance and walking speed using 6 minute walk test were compared between portable
6-minute wheeled walker and standard walker in 10 elderlies. A questionnaire is used to assess the user’s
satisfaction of product. It was found that the low-cost, portable 4-wheeled walker weigh 9.5 kg. folded easily and
prevented slipping effectively during walking and parking. It was able to hold user weight up to 100 kg. and the
handrail height can be adjusted to accommodate user up to 1.8 m height. The distance and walking speed of
subjects using the new walker were comparable to the traditional one. In addition, users were highly satisfied
with this portable wheeled walker.  Bull Chiang Mai Assoc Med Sci 2007; 40: 228-235.

Abstract: The development of Portable Wheeled Walker

Somboon Chanpa*, Sainatee Pratanaphon*

* Department of Physical Therapy, Faculty of Associated Medical Sciences, Chiang Mai University, 50200 Thailand.
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บทนำ
เคร่ืองช่วยเดินแบบมีล้อเป็นอุปกรณ์ทางการแพทย์

ที่ใช้ในการฟื้นฟูสภาพร่างกายของผู้ที่มีปัญหาในการ
ทรงตัวและการเดิน เช่น ผู้สูงอายุ ผู้ป่วยในระยะพักฟื้น
เด็กสมองพิการ เป็นต้น ด้านการใช้งานน้ันเป็นท่ีทราบกัน
ดว่ีาปญัหาทีพ่บไดบ่้อยคอืการลม้คะมำทางดา้นหนา้และ
การลืน่ไถลทัง้ในขณะเดนิและพกั ระบบเบรกไมส่ามารถ
ล็อคล้อได้ ทำให้นักกายภาพบำบัดต้องแนะนำผู้ป่วย

ให้วางเครือ่งช่วยเดนิ พิงกบัผนังเพ่ือป้องกนัการลืน่ไถล1

หรือหากผลิตเองภายในประเทศก็ยังมีข้อจำกัดคือไม่สะดวก
ในการพกพา เน่ืองจากมีขนาดใหญ่และพับเก็บไม่ได้ทำให้
การเดินทางของผู ้ป่วยเป็นไปด้วยความยากลำบาก
ไม่สามารถปรับระดับความสูงให้พอเหมาะกับผู้ใช้ได้
มักจะไม่มีเบรกและที่นั่งพัก ซึ่งมีรายงานว่าที่นั่งพักนั้น
ช่วยให้ผู้ใช้สามารถเดนิไดร้ะยะทางทีไ่กลขึน้1 นอกจากนี้
อุปกรณ์ดังกล่าวยังมีราคาแพง ส่วนใหญ่ต้องนำเข้าจาก
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ต่างประเทศ ดงัน้ันการออกแบบเครือ่งช่วยเดนิทีมี่ความ
มั่นคงและปลอดภัยในราคาประหยัด สามารถพกพาได้
สะดวก จึงเป็นทีม่าของการศกึษาในครัง้น้ี

วัตถุประสงค์
1. เพื่อสร้างเครื่องช่วยเดินแบบมีล้อชนิดพกพา
2. เพื ่อเปรียบเทียบผลของการใช้เครื ่องช่วย

เดินระหว่างเครื่องช่วยเดินมาตรฐานและเครื่องช่วยเดิน
ที ่สร้างขึ ้นที ่ม ีต่อระยะทางและความเร็วในการเดิน
รวมทั้งความพึงพอใจในการใช้งานของผู้สูงอายุ

อุปกรณ์
1. ท่อเหล็ก ขนาดเสน้ผ่านศนูย์กลาง 19.6 มม.
2. เหล็กกลึงสามทาง จำนวน 4 ตัว
3. ตัวหมุนล็อคห้าเหลี่ยม จำนวน 4 ตัว
4. ลูกล้อโพลียูรีเทนแบบล้อหมุนได้รอบทิศทาง

ขนาดเสน้ผ่าศนูย์กลาง 5 น้ิว จำนวน 2 ตัว
5. ลูกลอ้ยางแบบลอ็คลอ้ได้ ขนาดเสน้ผ่า

ศนูย์กลาง 5 น้ิว จำนวน 2 ตัว
6. ชุดเบรกมือ จำนวน 2 ชุด

7. ผ้าใบสำหร ับตัดเย ็บกระเป ๋าใส ่ของและ
ที่รองนั่ง

8. นาฬิกาจับเวลา จำนวน 1 เรือน
9. ตลับเมตรวัดระยะทาง จำนวน 1 เสน้
10. แบบสอบถาม จำนวน 10 ชุด

วิธีการศึกษา
ส่วนที ่1 การออกแบบและผลติ
1. วิเคราะห์โครงสร้างและข้อจำกัดในการใช้

เครื่องช่วยเดินแบบต่างๆ รวมทั้งสัมภาษณ์ผู้ใช้เครื่อง
ช่วยเดนิ เพ่ือนำมาประกอบการออกแบบเครือ่งช่วยเดนิ

2. ออกแบบโครงสร ้างของเคร ื ่องช ่วยเด ิน
สำหรบัผู้ทีมี่ความสงู 1.6 เมตร โดยใหมี้คณุสมบติัต่างๆ
ดังนี้

2.1 ความมั่นคงของโครงสร้างและลักษณะ
แกนหมนุทีช่่วยในการพบัเกบ็ (ภาพที ่1 และ 2)

2.2 ด้านความปลอดภยั เช่น มีเบรกมอืและ
ทีล็่อคลอ้

2.3 ด้านการใช้งาน เช่น พับเก็บได้ ปรับ
ระดบัความสงูได ้มีท่ีรองน่ังและกระเปา๋ใสข่อง

ภาพที ่1  แสดงโครงสรา้งของเครือ่งชว่ยเดนิด้านขา้ง
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ภาพที ่2  แสดงลกัษณะแกนหมนุท่ีทำใหเ้คร่ืองชว่ยเดนิสามารถพบัเกบ็ได้

3. ทำการสร้างตามที่ออกแบบไว้ จากนั้นนำไป
ประเมินความมั่นคงและความปลอดภัยของโครงสร้าง
โดยผ่านการรับรองจากวิศวกร

4. ทดสอบการใช้งานในเรื ่องของการห้ามล้อ
ท่ีเบรกมอื และทีล็่อคล้อ การพบัเกบ็ และการปรบัระดบั

5. ประเมินต้นทุนวัสดุและอุปกรณ์ที่ใช้ในการ
สร้างเครื่องช่วยเดิน

สว่นที ่2 ประเมนิการใชง้านในผู้สงูอายุ
1. นำเครื่องช่วยเดินที่สร้างขึ้นไปประเมินการ

ใช้งานกับกลุ่มเป้าหมายซึ่งเป็นผู้สูงอายุที่ใช้เครื่องช่วย
เดินแบบมาตรฐานเป็นประจำ จำนวน 10 คน ทำการ
ทดสอบโดย

1.1 เดินด้วยเครื่องช่วยเดินมาตรฐานและ
เครือ่งช่วยเดนิทีส่รา้งขึน้ เป็นเวลา 6 นาที2 โดยจับฉลาก
เลือกชนิดของเครือ่งช่วยเดินท่ีจะใช้ทดสอบกอ่นและหลัง
จากนั้นวัดระยะทางที่เดินได้

1.2 เปรียบเทียบระยะทางและความเร็วที่
ผู้เข้าร่วมการทดสอบเดินได้

1.3 ประเมินความพึงพอใจและข้อเสนอแนะ
จากผู้ใช้โดยตอบแบบสอบถาม หลังการใช้เคร่ืองช่วยเดิน

ที่สร้างขึ้น
2. วิเคราะหข้์อมูลทีไ่ดจ้ากขอ้ 1.2 และ 1.3

สถานที่ทำการทดสอบ
สถานสังคมสงเคราะห์บ้านธรรมปกรณ์ อ.เมือง

จ.เชียงใหม่

สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์
เปรียบเทียบระยะทางที่เดินได้และความเร็วใน

การเดินของผู้สูงอายุระหว่างการใช้เครื่องช่วยเดินแบบ
มาตรฐานและการใชเ้ครือ่งชว่ยเดนิทีส่รา้งขึน้โดยใชส้ถติิ
Wilcoxon signed ranks test

ผลการศึกษา
เครื่องช่วยเดินแบบมีล้อชนิดพกพาที่สร้างขึ้นนี้

เป็นเครือ่งช่วยเดนิสีล้่อ มีขนาดความกวา้ง x ยาว x สงู
เทา่กบั 47 x 64 x 83 ซม.  น้ำหนักรวม 9.5 กก. สามารถ
ปรับระดับความสูงให้เหมาะสมกับความสูงของผู้ใช้ได้ต้ังแต่
1.6-1.8 ม. จากการปรับระดับที่ด้ามจับแล้วล็อคด้วย
ตัวหมุนล็อคห้าเหล่ียม มีลักษณะการพบัเก็บและกางออก
คล้ายกับการใช้งานของรถเข็นผู ้ป่วย (wheelchair)

วารสารเทคนคิการแพทยเ์ชียงใหม่ ปีที่ 40  ฉบับที่  3  กันยายน 2550

231



ในแง่ของความมัน่คงของโครงสรา้งทางดา้นขา้งนัน้ การ
ออกแบบให้ฐานด้านล่างกว้างกว่าราวจับด้านบน (ภาพ
ท่ี 3) ช่วยป้องกนัการลม้คะมำทางดา้นหนา้และดา้นหลงั
ได้ และการลงน้ำหนักบนด้ามจับช่วยส่งแรงกระทำ
ผ่านเหล็กไขว้ทางด้านหน้ามายังตำแหน่งที่มีการล็อค

ทำให้เกิดความมั่นคงของโครงสร้างด้านข้างมากยิ่งขึ้น
(ภาพที ่4) และจากการวเิคราะหโ์ครงสรา้งพบวา่มคีวาม
ปลอดภัยในการใช้งาน สามารถรับน้ำหนักผู้ใช้ได้สูงถึง
100 กก. โดยที่โครงสร้างไม่เกิดความเสียหายหรือเกิด
ความโก่งของเสาเมื่อกดน้ำหนักลงที่ด้ามจับ

ภาพที ่3  แสดงโครงสรา้งดา้นขา้งของเครือ่งชว่ยเดนิขณะพบัเกบ็

ส่วนล้อท่ีเลือกใช้เป็นล้อโพลียูรีเทนโดยให้ล้อหน้า
สามารถหมนุไดร้อบทศิทาง 360 องศา ส่วนล้อหลังปรับ
ให้เป็นล้อว่ิงไดท้างเดยีว ไม่สามารถเลีย้วหมุนไดแ้ละมีที่
ล็อคล้อติดตั้งมากับล้อหลัง มีเบรกมือติดตั้งอยู่ด้านหน้า
ของล้อหลัง ซึ่งมีข้อดีคือสามารถป้องกันการล้มไปทาง
ดา้นหลงัไดด้ ีแต่มีข้อควรระวงัคอืการโนม้ตัวมาดา้นหนา้
มากๆ อาจทำให้เกิดการลื่นไถลของล้อไปด้านหน้าได้

การศกึษานีจึ้งแก้ไขโดยเปล่ียนล้อหลังจากล้อโพลียูรีเทน
มาเป็นล้อยางซึ่งมีพื้นที่หน้าตัดมากกว่า นอกจากนี้ยังมี
ทีน่ั่งพักซึง่สงูจากพืน้ 46 ซม. ทำจากผา้ใบขนาด 20 x
47 ซม. สามารถกางออกและมว้นเก็บได้ และมีกระเปา๋ใส่
ของขนาด 7 x 25 x 15 ซม. ซ่ึงมีฝาปิดเปิดด้วยแถบเวลโก
(ภาพที่ 5) เครื่องช่วยเดินนี้มีต้นทุนการผลิตประมาณ
3,500 บาท

ภาพที ่4  แสดงโครงสรา้งด้านทะแยงของเครือ่งชว่ยเดนิซ่ึงประกอบดว้ยเหลก็ไขว ้(ลูกศรชี)้
ซ่ึงทำงานรว่มกบัแกนหมนุเพือ่ทำใหเ้กิดการลอ็คจากเหลก็กลงึสามทาง (วงกลม)
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ภาพที ่5  แสดงการใชเ้คร่ืองชว่ยเดนิแบบมล้ีอชนดิพกพาซึง่ประกอบดว้ยทีร่องน่ังและกระเปา๋ใสข่อง

เมื่อนำไปประเมินการใช้งานกับผู้สูงอายุ จำนวน
10 คนซึง่มีอายเุฉล่ีย 77.5 ± 4.3 ปีพบว่าระยะทางและ
ความเรว็ในการเดนิของผูส้งูอายมีุคา่ไมแ่ตกตา่งจากการ
ใช้เครื่องช่วยเดินมาตรฐานที่ใช้เป็นประจำ (p>0.05)

ส่วนผลการประเมินความพึงพอใจในการใช้เคร่ืองช่วยเดิน
ที่สร้างขึ้นจากคะแนน 5 ระดับพบว่ามีค่าเฉลี่ย 4.36 ±
0.43 และส่วนใหญ่มีคะแนนในแต่ละหัวข้ออยู่ในระดับ
มากถงึมากทีสุ่ด (ตารางที ่2)

ตารางที ่1 เปรียบเทียบระยะทางและความเร็วในการเดินระหว่างการใช้เครื ่องช่วยเดินมาตรฐานและ
เครื่องช่วยเดินที่สร้างขึ้น

ปัจจัยที่วัด เครื่องช่วยเดิน
มาตรฐาน

เครื่องช่วยเดิน
ที่สร้างขึ้น

ระยะทางที่เดินได้ 63.46±16.42 61.09±20.66
(เมตร)
ความเร็ว 0.18±0.05 0.17±0.06
(เมตรต่อวินาที)
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1. การปรับระดับความสูง 4.50 ± 0.34

2. การควบคุมการเคลื่อนที่ 4.80 ± 0.42

3. ความปลอดภัยในการใช้ 3.90 ± 0.88

4. การพกพาและพับเก็บ 4.60 ± 0.70

5. การออกแบบและความสวยงาม 4.60 ± 0.52

                                       คา่เฉลีย่ 4.36 ± 0.43

หัวข้อที่ประเมิน ค่าเฉลี่ยและ
ส่วนเบี่ยงเบน
มาตรฐาน

ตารางที ่2  แสดงผลการประเมนิความพงึพอใจในการใชเ้คร่ืองชว่ยเดนิท่ีสรา้งขึน้

อภิปรายผล
การศึกษาคร้ังน้ีได้ออกแบบและสร้างเคร่ืองช่วยเดิน

แบบสี ่ล ้อซึ ่งสามารถพับเก็บได้ โดยคำนึงถึงความ
ปลอดภยัและการใชง้าน เพ่ือนำมาใชง้านกบัผู้ท่ีมีปัญหา
เรื่องการเดินและการทรงตัว ผลการศึกษาพบว่าฐาน
รองรับด้านล่างซึ่งมีความยาวมากกว่าราวจับด้านบน
และเหล็กไขว้ซ่ึงทำงานร่วมกับแกนหมุนเพ่ือทำให้เกิดการ
ล็อคจากเหล็กกลึงสามทางนั้น ช่วยเพิ่มความมั่นคงทาง
ด้านหน้าและด้านข้างให้กับเครื่องช่วยเดินได้เป็นอย่างดี
โดยสามารถป้องกันการล้มทางด้านหน้าและด้านข้างได้
ส่วนน้ำหนักเครื ่องช่วยเดินที ่เบากว่าที ่มีรายงานใน
อินเตอร์เน็ท3 ประกอบกับการพับเก็บและกางออกที่ง่าย
คลา้ยกบัลักษณะการใชง้านของรถเขน็ (wheelchair) น้ัน
ช่วยให้สะดวกในการใชง้านและการพกพา นอกจากน้ีการ
ที่ปรับระดับความสูงได้ตั้งแต่ 83 - 110 ซม. ซึ่งมีค่า
ใกล้เคียงกับ เคร่ืองช่วยเดินมาตรฐาน (standard walker,
81 - 92 ซม.)4 ทำให้นำไปใช้ได้กับผู้ท่ีมีความสูงต้ังแต่ 1.6
– 1.8 ม. ได ้ ซ่ึงโดยทัว่ไปจะพจิารณาระดบัความสงูของ
เครื่องช่วยเดินให้เท่ากับระดับของสะโพก greater tro-
chanter และให้ข้อศอกทำมมุ 20-30 องศา4 ประกอบกบั
การออกแบบด้ามจับให้อยู่ในแนวขนานกับพื้น จึงช่วย
ให ้ผ ู ้ป ่วยสามารถลงน ้ำหนักท ี ่ด ้ามจ ับได ้อย ่างม ี
ประสิทธิภาพ5 และเนื่องจากส่วนของล้อเป็นส่วนที่รับ
น้ำหนักและเสียหายได้ง่ายที่สุด การศึกษานี้จึงใช้ลูกล้อ

ซึ่งทำมาจากโพลียูรีเทน เนื่องจากมีความทนทานต่อทุก
สภาพผิว รับน้ำหนักได้สูงและไม่ลื่นไถลง่ายในพื้นเปียก
และติดตั ้งล้อให้มีการขับเคลื ่อนคล้ายล้อรถยนต์คือ
ล้อหน้าหมุนได้ทุกทิศทาง ในขณะท่ีล้อหลังว่ิงได้ทางเดียว
ช่วยให้การควบคุมการเคลื่อนที่และเลี้ยวได้ง่าย

เนื่องจากมีรายงานว่าการมีที่นั่งพักนั้นทำให้ผู้ใช้
เคร่ืองช่วยเดินใช้เวลาในการพักในระยะส้ันๆ และสามารถ
เดินได้ระยะทางที่ไกลขึ้น1 การศึกษานี้จึงออกแบบให้มี
ที่นั ่งพักที่สามารถพับเก็บได้ ส่วนความปลอดภัยนั้น
มีรายงานว่าเครื่องช่วยเดินชนิด 4  ล้อแบบมีที่นั่งยัง
ไม่มีความปลอดภัยทั ้งในขณะนั ่งพักและลุกขึ ้นยืน
เนื่องจากมีการลื่นไถลได้ง่าย1 การศึกษานี้จึงออกแบบ
ป้องกันการลื่นไถลของล้อโดยใช้ระบบล็อคล้อ 2 จังหวะ
ที่สองล้อหลัง ซึ่งสามารถยับยั้งการเลี้ยวหมุนหรือการ
เคล่ือนท่ีของล้อไปด้านหน้าได้ ทำให้ผู้ใช้มีความปลอดภัย
ทั้งในขณะนั่งพักและลุกขึ้นยืน ส่วนข้อจำกัดของการ
ศึกษานี้ที ่ออกแบบให้ล้อหน้าเลี้ยวหมุนได้ทุกทิศทาง
จึงทำให้ต้องใช้ระบบเบรกมือและเบรกเท้าในล้อเดียวกันคือ
ล้อหลังทั้ง 2 ล้อ ทำให้ไม่สามารถติดตั้งตัวห้ามล้อจาก
เบรกมือไว้ที่ยางด้านหลังได้ จึงทำให้เครื่องช่วยเดินนี้
สามารถห้ามล้อได้เพียงช่ัวขณะเท่าน้ัน ซ่ึงหากผู้ใช้โน้มตัว
มาด้านหน้ามากเกินไปจะเกิดการลื ่นไถลได้ง่าย ซึ่ง
สอดคล้องกับผลการประเมินความพึงพอใจในการใช้งาน
พบว่าผู ้ใช้พึงพอใจในทุกหัวข้อ แต่หัวข้อที่มีผลการ
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ประเมินต่ำที่สุดคือความปลอดภัยในการใช้ ซึ่งจากการ
สอบถามพบว่าผู้สูงอายุส่วนใหญ่เคยมีประวัติการล้มมาก่อน
เมื่อใช้เครื่องช่วยเดินซึ่งมีล้อขับเคลื่อนได้เร็ว จึงชะลอ
การเดินเน่ืองจากกลัวการล้ม ผลการศึกษาจึงพบว่าเม่ือใช้
เครื ่องช่วยเดินที ่สร้างขึ ้น ระยะทางและความเร็วใน
การเดินของผู้สูงอายุมีค่าไม่แตกต่างจากการใช้เคร่ืองช่วยเดิน
มาตรฐาน นอกจากนี้อายุของกลุ่มที่ทำการศึกษาและ
ระยะเวลาการฝึกใช้เคร่ืองช่วยเดินท่ีน้อยก็อาจเป็นอีกตัวแปร
หนึ่งที่ส่งผลกระทบต่อการศึกษา6,7 เนื่องจากมีรายงาน
ว่าผู้ท่ีฝึกเดินโดยใช้เคร่ืองช่วยเดินในระยะแรกน้ันจะเดินได้
ช้าลงเน่ืองจากต้องใช้เวลาในการเรียนรู้ระยะหน่ึง8 ในทาง
ตรงกันข้ามตำแหน่งการวางตัวห้ามล้อจากเบรกมือนี้
สามารถยับย้ังการหมุนของล้อไปทางด้านหลังได้ดีจึงช่วย
ป้องกันการหงายหลังได้ดี ดังน้ันนักกายภาพบำบัดจึงควร
ต้องสอนวิธีการใช้เคร่ืองช่วยเดินน้ีให้ถูกต้องโดยให้ผู้ใช้เอน
ตัวมาทางด้านหลังเล็กน้อยหากเสียการทรงตัวหรือล่ืนไถลไป
ด้านหน้า ส่วนต้นทุนการผลิตเครื่องช่วยเดินนี้พบว่า
คร่ึงหน่ึงของต้นทุนมาจากราคาทีสู่งของลูกล้อพร้อมแป้น
ซึ่งหากสามารถลดค่าใช้จ่ายส่วนนี้ได้ จะช่วยลดต้นทุน
การผลิตได้มาก แต่อย่างไรก็ต้นทุนการผลิตดังกล่าวยังคง
ต่ำกว่าราคานำเขา้จากต่างประเทศประมาณหนึง่เท่าตัว 3

สรุปผลการศึกษา
เครื ่องช่วยเดินแบบมีล้อชนิดพกพาที ่พัฒนา

และผลิตข้ึนน้ี สามารถแก้ปัญหาจากการใช้งานได้ดังน้ี คือ
น้ำหนักเบาและพับเก็บได้จึงพกพาได้สะดวก สามารถ
ปรับระดับความสูงได้ใกล้เคียงกับเคร่ืองช่วยเดินมาตรฐาน
และมีระบบล็อคล้อ 2 จังหวะท่ีสองล้อหลังช่วยป้องกันการ
ล่ืนไถลขณะพกัได ้อย่างไรกต็ามควรปรบัปรุงเร่ืองระบบ
ป้องกันการลื่นไถลด้านหน้าขณะเดินซึ่งจะช่วยให้ผู้ใช้มี
ความปลอดภัยและมั่นใจในการใช้งานมากขึ้น
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