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บทคัดยอ 

การฝกเดินโดยใชไมคํ้ายันรักแรพบไดบอยในผูปวยท่ีไดรับบาดเจ็บรยางคสวนลางเพ่ือลดการลง

น้ําหนักของขาขางท่ีมีพยาธิสภาพ การฝกเดินโดยใชไม คํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานทําใหเกิดความไม

สะดวกสบายในการใชงาน รวมถึงการปรับระดับความสูง การออกแบบไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตจึงเปนอีก

ทางเลือกหนึ่งเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการเดินได ดังนั้น วัตถุประสงคของการศึกษาในครั้งนี้เพ่ือประดิษฐ

นวัตกรรมไมคํ้ายันแบบประยุกตท่ีมีลักษณะพิเศษคือ ปรับระดับความสูงของไมคํ้ายันไดงาย มีความสะดวก 

ม่ันคง ปลอดภัย และสามารถรับแรงจากน้ําหนักตัวของผูใชงาน ไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตผลิตออกมา 4 

แบบ ไดแก วัสดุท่ีเปนเหล็ก สแตนเลส และยึดโครงเดิมของไมคํ้ายันรักแรท่ีผลิตจากอลูมิเนียม 2 แบบ โดย

เพ่ิมอุปกรณเปนเบรคจักรยาน และ hand piece เชื่อมลงไปในไมคํ้ายันเดิม ผลจากการศึกษาครั้งนี้พบวา ไม

คํ้ายันรักแรแบบประยุกตท่ียึดโครงเดิมจากอลูมิเนียม โดยเพ่ิมเบรคจักรยาน และ hand piece มีการใชงานท่ี

ดีท่ีสุด โดยพบวารูปแบบไมคํ้ายันนี้ มีคุณสมบัติคือ ปรับระดับความสูงไดงาย ลดแรงท่ีกระทําใตรักแร และ

รองรับน้ําหนักตัวไดดี ซ่ึงไมคํ้ายันประยุกตท่ีประดิษฐข้ึนมานี้อาจจะเปนทางเลือกหนึ่งสําหรับผูปวยท่ีมีความ

ตองการใชไมคํ้ายัน แตอยางไรก็ตามในอนาคตยังตองมีการนําไมคํ้ายันนี้ไปทดลองใชในคนปกติและผูปวย

ตอไป 
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Abstract 

Ambulatory training with standard axillary crutches is often prescribed to reduce 

weight bearing after lower limb injuries. Normally, the standard axillary crutches or 

discomfort to all users and inconvenient to the height adjustment. A modified axillary crutch 

was designed for improvement of assistive device gait efficiency. Therefore, this study aims 

to invent innovative a modified axillary crutches, which the characteristic of easy to the 

height adjustable, comfort, safety, and stability. The Modified axillary crutches were invented 

into fore types, includes metal model, stanless steel model, standard aluminium axillary 

cruches with the original hand piece, and standard aluminium axillary cruches with modified 

hand piece. More specifically both aluminium axillary crutches models were modified by 

using a bicycle brake lever. The result of this study indicated that, a standard 

aluminium axillary crushes with the modified hand piece is the best model. This 

model has an the easiest to the height adjustment, comfort, safety, stability, and convenient 

of weight absorption, especially axillary compression. This study suggested that, 

aluminium axillary crushes with the modified hand piece is alternative for patients who 

having to use crutches. Nevertheless, further study could applied in healthy and patient 

subjects. 
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บทนํา  (Introduction) 

 

เนื้อหาของเรื่องท่ีเคยมีผูทําการวิจัยมากอน 
 

 ปจจุบันพบวาในประเทศไทยมีการรายงานถึงอุบัติการณการไดรับบาดเจ็บบริเวณรยางคลาง  สงผล

ตอภาวะทุพพลภาพ ประสิทธิภาพในการเดินลดลง นํามาซ่ึงคุณภาพชีวิตท่ีไมดี โดยการใชไมคํ้ายันรักแรเปน

อุปกรณท่ีใชการฝกเดินเพ่ือชวยในการเคลื่อนไหว ฟนฟูสภาพรางกาย และเปนอีกทางเลือกหนึ่งท่ีชวยเพ่ิม

คุณภาพชีวิตท่ีดีแกผูปวย จากการศึกษาท่ีผานมาของ Stallard, Sankarankutty and Rose (1978) 

เปรียบเทียบระหวาง ไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานกับไมคํ้ายันแบบ Canadian พบวาอัตราการเตนของหัวใจ

ของผูปวยท่ีใชไมคํ้ายันแบบ Canadian มีอัตราการเตนของหัวใจต่ํากวาการใชไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน

ในขณะลุกข้ึน ซ่ึงอัตราการเตนของหัวใจมีการเพ่ิมข้ึนคิดเปนรอยละ 40 สําหรับการใชไมคํ้ายันรักแรแบบ

มาตรฐาน สวนการใชไมคํ้ายันแบบ Canadian พบวามีอัตราการเตนของหัวใจเพ่ิมข้ึนคิดเปนรอยละ 20 ซ่ึง

แสดงใหเห็นวาไมคํ้ายันแบบ Canadian มีการใชพลังงานนอยกวาไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน นอกจากนี้จาก

การศึกษาของ Dounis, Steventon, and Wilson (1980) ไดเปรียบเทียบการใชพลังงานของอาสาสมัครท่ีใช

ไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานและไมคํ้ายันขอศอก โดยใชเครื่องวัดออกซิเจนแบบพกพาวัด พบวาผลของการใช

ไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานมีการใชพลังงานออกซิเจนนอยกวาไมคํ้ายันขอศอก และจากการศึกษานํารองของ 

Rohit Rambani , Muhammad and Surinder (2007 ) โดยเปรียบเทียบการใชไมคํ้ายันแบบ Hands Free 

chutch  และไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน (standard axillary crutches) ศึกษาในอาสาสมัครจํานวน  6 คน 

ท่ีไดรับบาดเจ็บท่ีเทาและขอเทาโดยอาสาสมัครชวงอายุระหวาง 16-60 ป ไดรับการบาดเจ็บของเทาและขอ

เทาเพียงขางเดียวยังไมสามารถลงน้ําหนักไดใน 4 สัปดาห โดยใชแบบสอบถามในรูปแบบของการ the 

Musculoskeletal Function Assessment Instrument (MFAI) และสํารวจแบบประเมินทางสุขภาพ พบวา 

Hands Free crutch  (HFC) สามารถทํากิจกรรมตางๆ ในชีวิตประจําวันไดงายกวาไมคํ้ายันรักแรแบบ

มาตรฐาน สอดคลองกับการศึกษาของ Goh (1986) โดยการใชไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานขณะลุกข้ึนยืนโดย

ผาน axillary bar พบวา ตองออกแรงเพ่ิมข้ึนขณะลุกข้ึน และอาจมีผลตอกดทับของบริเวณbrachial plexus 

ทําใหเกิดโรคcrutch palsy หรือมีการอุดตันของเสนเลือดบริเวณรักแร  (axillary artery aneurysms) หรือ

เสนประสาท suprascapular ไดรับบาดเจ็บสงผลใหปวดขอไหล และมีอาการออนแรงตามมา  นอกจากนี้ยัง

เกิดภาวะแทรกซอน ไดแก ขอไหลเสื่อม และการกดทับเสนประสาทบริเวณขอมือ (carpal tunnel 

syndrome ) 

การศึกษาของ Nyland และคณะ(2004) ไดมีการผลิตนวัตกรรมไมคํ้ายัน the Easy Strutter 

Functional Orthosis System™ (ESFOS) โดยดัดแปลง axillary bar ใหมีลักษณะเวา จากผลการศึกษานี้ 

พบวาสามารถลดแรงกดบริเวณรักแรไดในผูปวยท่ีมีการเดินลงน้ําหนักแบบบางสวน  มีจํานวนกาวในการเดิน

และคาการใชพลังงาน (Energy Expenditure Index; EEI) ลดลง 
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จากการศึกษาท่ีผานมาของ John (1997) พบวาการดัดแปลงของไมคํ้ายันรักแร ในผูท่ีมีความพิการ

ตั้งแตกําเนิด พบวาเปนผลดีในการเคลื่อนยายตัวไดอยางอิสระ เนื่องจากพบวาผูปวยมีความบกพรองในแขน

ขางซาย และแขนขางขวา และท่ีกระดูกขา (tibia) ทําใหมีการเคลื่อนยายตัวไดยาก รวมไปถึงความยากลําบาก

ในการใชเกาอ้ีรถเข็น จึงเกิดการดัดแปลงไมคํ้ายันเฉพาะผูปวยรายนี้  หลังจากการผาตัดท่ีแขนท้ัง 2 ขาง โดย

ทําการพับแขนท้ัง 2 ขางไวกับไมคํ้ายันรักแรรวมกับการฝกการลงน้ําหนักของขา ผูปวยมีความพึงพอใจในการ

เคลื่อนยายตัว อยางไรก็ตามยังเกิดความไมปลอดภัยของการใชอุปกรณชนิดนี้ 

นอกจากนี้ การศึกษาท่ีผานมาของ Min-hyeok Kang และคณะ(2013) ศึกษาการเดินดวยไมคํ้ายัน

รักแรแบบมาตรฐานขณะกลามเนื้อลําตัวทํางาน และขณะขอตอเชิงกรานมีการเคลื่อนไหว โดยทําใน

อาสาสมัครจํานวน 11 คน ท่ีสุขภาพดีใชวิธีการทดสอบโดยใหเดินแบบสามจุด(three-point gait ) มีการ

เปรียบเทียบระหวางการกาวไมคํ้ายันในระยะสั้นกับยาวแตกตางกัน โดยขางหนึ่งใหมีการลงน้ําหนัก อีกขาง

หนึ่งมีวัดคลื่นไฟฟาElectromyography (EMG) เพ่ือดูการทํางานของกลามเนื้อ Rectus abdominis และ 

Erector spinae นอกจากนี้ศึกษาการทํางานของ  Lumbo-pelvic-hip จากผลการศึกษาพบวา กลามเนื้อ 

Rectus abdominis ในขางท่ีมีการลงน้ําหนักภายใตการใชไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานในระยะท่ีแตกตางกัน

ในสามระยะคือระยะการกาวของไมท่ีเหมาะสม กาวสั้น และกาวยาว  โดยพบวามีระยะในการกาวเหมาะสม

เม่ือเปรียบเทียบกับการกาวสั้นและยาวอยางมีนัยสําคัญทางสถิติ  และการวัดคาคลื่นไฟฟาในกลามเนื้อ 

Rectus abdominis ท่ีใชในการเดินแบบไมลงน้ําหนัก และกลามเนื้อ Erector spinae ขางท่ีมีการลงน้ําหนัก

ลดลงอยางมีนัยสําคัญทางสถิติในการใชไมคํ้ายันเดิน เม่ือเปรียบเทียบกับระยะเวลาท่ีใชในการกาวสั้นแตไมมี

ความแตกตางทางนัยสําคัญทางสถิติของกลามเนื้อ Erector spinae ในขางท่ีไมมีการลงน้ําหนัก และการวัดคา

ชวงองศาการเคลื่อนไหวของ Lumbo pelvic hip พบวาไมมีความแตกตางอยางมีนัยสําคัญทางสถิติ 

การศึกษาครั้งนี้แสดงใหวาระยะเวลาในกาวท่ีเหมาะสมจะชวยเพ่ิมประสิทธิภาพของกลามเนื้อลําตัวในขณะท่ี

เดินดวยไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน 

จากการศึกษาท่ีผานมาของ นําชัยศิริ  และโกมลกิติ (2551) ไดพัฒนาออกแบบโครงรางไมคํ้ายันรักแร

แบบประยุกตเพ่ือแกปญหาความไมสะดวกสบายของผูใชไมคํ้ายันในกลุมนักกีฬาท่ีไดรับบาดเจ็บ โดยออกแบบ

ใหถูกตามหลักการยศาสตร มีการปรับในสวนของไมคํ้ายันแบบมาตรฐานดวยระบบล็อกอยูสามตําแหนงท่ี

ควบคุมดวย grasping safety bar ปรับความยาวของทอและใสวงแหวนเพ่ือความสะดวกปลอดภัยในการใชไม

คํ้ายัน นอกจากนี้ไดปรับจุกยางเพ่ือลดปญหาการลื่นไถล และสะดุดหกลมผลการออกแบบในครั้งนี้สามารถเพ่ิม

ประสิทธิภาพในการเดิน และจากการศึกษาของ Kahaduwa, Weerasiriwardane, Wijeyarat (2004) ทํา

การเปรียบเทียบระหวางไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานกับไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต ในอาสาสมัครท้ังหมด 40 

คน โดยแบงเปนผูปวย amputee และอาสาสมัครสุขภาพดี โดยวัดอัตราการเตนของหัวใจและความเร็วในการ

เดินเปนระยะทาง 50 เมตรเพ่ือคํานวณประสิทธิภาพในการเดินรวมถึงแบบสอบถามความพึงพอใจในการใชไม

คํ้ายัน พบวาไมคํ้ายันแบบประยุกตชวยลดพลังงานขณะเดิน อยางไรก็ตาม ความพึงพอใจในดานความม่ันคง

และความสะดวกสบายในการใชงานใหผลไมแตกตางกัน  
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จากการศึกษาของ Michelle Mittel และคณะ(2012) ศึกษาการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต ใน

ผูปวยท่ีมีอายุระหวาง 12-80 ป มีประวัติการหกลม และมีปญหาในการข้ึนลงบันได โดยตัวไมคํ้ายันสามารถ

รองรับน้ําหนักไดท้ังหมด 300 ปอนด และสามารถรองน้ําหนักไดต่ําสุดกวา 10 ปอนด มีสวนประกอบไดแก

carbon fibermaterial, shock absorbent base และกลไกลการปรับระดับความสูง วัสดุcarbon 

fibermaterial ชวยเพ่ิมใหไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตมีความคลองแคลวทนทาน แตจะทําใหฐานของไมลื่น 

จึงสรางวัสดุท่ีดูดซับแรงไดซ่ึงมีลักษณะเหมือนยาง ตัวเบาะรองใตรักแรผลิตจากวัสดุ sorbothane ท่ีลดการ

ดูดซับแรงท่ีมากเกินไป การออกแบบในครั้งนี้พบวาสามารถข้ึนลงบันไดไดสะดวก มีขนาดกะทัดรัด ทันสมัย 

ประหยัด สามารถทําความสะอาดไดงาย น้ําหนักเบา แข็งแรง  ใชงานไดงาย และสะดวกสบาย 
 

ความสําคัญและท่ีมาของปญหา 

ปจจุบันไดมีการรายงานถึงอุบัติการณผูปวยท่ีไดรับอุบัติเหตุทางจราจร รอยละ  80.04 สงผลใหเกิด

ภาวะกระดูกหัก (fracture) โดยพบมากเปนอันดับสองรองจากการไดรับบาดเจ็บแผลถลอก  ฉีกขาด  หรือ   

ฟกช้ํา ซ่ึงตําแหนงท่ีกระดูกหักพบไดมากท่ีสุดคือ ตั้งแตสะโพกถึงนิ้วเทา รอยละ 31.21(ชัชวาล จันทะเพชร, 

2552) สอดคลองกับการศึกษาท่ีผานมาของ Moran และคณะ (2003) พบวาในประเทศสหรัฐอเมริกามีการ

รายงานถึงอุบัติการณของการเกิดอุบัติเหตุท่ีเกิดข้ึน สงผลใหรยางคสวนลางไดรับบาดเจ็บรอยละ 36 ไดแก 

กระดูกขาหัก การถูกตัดขา กลามเนื้อ หรือเอ็นไดรับบาดเจ็บ หรือไดรับบาดเจ็บบริเวณกระดูกไขสันหลัง เปน

ตน โดยพบในกลุมอายุนอยกวา 20 ป และชวงอายุระหวาง 20-29 ป (Buckley et al., 2012) สงผลตอ

คุณภาพชีวิตของผูปวย ดังนั้นการรักษาและฟนฟูจึงเปนสิ่งจําเปนท่ีควรปฏิบัติตอไป 

การฝกเดินโดยใชไมคํ้ายันรักแร (axillary crutches) เปนทางเลือกหนึ่งท่ีชวยเพ่ิมคุณภาพชีวิตท่ีดีแก

ผูปวย เหมาะสมสําหรับผูปวยท่ีมีระดับความสามารถในดานการทรงตัวท่ีดี มีรยางคสวนบนแข็งแรง  อาจมีขา

ขางหนึ่งแข็งแรงแตอีกขางมีพยาธิสภาพ หรือมีพยาธิสภาพท้ังสองขางทําใหไมสามารถเดินไดอยางมี

ประสิทธิภาพ โดยไมคํ้ายันรักแรเปนอุปกรณชวยเดินทางการแพทยชนิดหนึ่ง วัสดุท่ีใชอาจทําดวยไมหรือ

อะลูมิเนียม สามารถปรับระดับไดตามความสูงของผูปวยซ่ึงมีหลายขนาดแตกตางกันไป ชวยเพ่ิมความม่ันคง

ดานขาง ชวยเพ่ิมความม่ันคงขณะยืนและเดิน (เรณู ทองวิไล และนาฎอนงค อรุณวิลัย,2557;  สุกัลยา สิทธิคง

ศักดิ์ และ วรวรรณ คําฤาชา, 2549) สอดคลองจากศึกษาท่ีผานมาของ George และคณะ(1951) ไดประดิษฐ

ไมคํ้ายันรักแรแบบปรับระดับได หรือแบบมาตรฐาน (adjustable/standard axillary crutches) หรือไมคํ้า

ยันรักแรท่ีนํามาใชในปจจุบันผลิตจากอะลูมิเนียม มีน้ําหนักเบา ใชงานสะดวก สามารถชวยเพ่ิมความคลองตัว 

ชวยลดแรงท่ีกระทําระหวางพ้ืนดินกับบริเวณ axillary bar และระหวางaxillary bar ท่ีเชื่อมกับตัวไมคํ้ายัน 

และชวยชดเชยน้ําหนักของผูปวยขณะเดินได 

นอกจากนี้จากการศึกษาท่ีผานมาในอดีตของ Maurice และคณะ (1993) แบงไมคํ้ายันออกเปน 5 

ชนิด ไดแก Axillary crutches ,Suspension มีรูปแบบการใชงานเหมือนกับไมคํ้ายันรักแร ,Pogoดัดแปลงมา

จากไมคํ้ายันแขนทอนลาง (forearm crutches) และไมคํ้ายันรักแร ,Prosthetic foot ดัดแปลงมาจากไมคํ้า

ยันแขนทอนลางและไมคํ้ายันรักแร แตมีการดัดแปลงโดยเพ่ิมอุปกรณเทาเทียมรวมดวย และแบบ Rocker  

ดัดแปลงมาจากไมคํ้ายันแขนทอนลางและไมคํ้ายันรักแร แตดัดแปลงเพ่ิมบริเวณ Rubber suction tip ถูก
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ออกแบบใหเปนอุปกรณมีขนาดกวางกวา Axillary bar มีลักษณะโคงท้ังสองฝงชวยเพ่ิมผิวสัมผัสกับพ้ืนขณะ

เดิน โดยจากผลการศึกษานี้พบวา ไมคํ้ายันแบบรักแรมีคาเฉลี่ยความเร็วของการเดินดีกวาไมคํ้ายันชนิดอ่ืนใน

ผูปวยท่ีถูกตัดขา และไดรับบาดเจ็บบริเวณไขสันหลัง รวมถึงในอาสาสมัครสุขภาพดี 

นอกจากนี้จากการศึกษาท่ีผานมา Rudin และคณะ (1951) พบวาการเดินโดยใชไมคํ้ายันรักแรเปน

ประจํา 1-4 สัปดาหในผูปวยหลังการผาตัดรยางคสวนลางท่ีมีภาวะบกพรองความสามารถในการทํากิจวัตร

ประจําวันระยะเรื้อรัง หรือไดรับบาดเจ็บรยางคสวนลางระยะเฉียบพลันนั้น ผูปวยสามารถเกิดโรค 

thromboembolic โรค aneurysm formation หรือมีการกดทับของเสนประสาท radial สงผลใหเกิดภาวะ

crutch paralysis ได เนื่องจากมีการใชแรงบริเวณมือกดท่ีจับเพ่ือดันตัวข้ึนขณะเดินทําใหใชพลังงานมาก 

สงผลใหเกิดความบกพรองของ neurovascular และจากการศึกษาท่ีของ John Nyland และคณะ (2004 ) 

ไดผลิตนวัตกรรมไมคํ้ายัน the Easy Strutter Functional Orthosis System™ โดยดัดแปลง axillary bar 

ใหมีลักษณะเวา จากผลการศึกษานี้ พบวาสามารถลดแรงกดในผูปวยท่ีมีการเดินลงน้ําหนักแบบบางสวนท่ีไม

เหมาะสมได  มีจํานวนกาวในการเดิน และคาการใชพลังงานลดลงและ the Easy Strutter Functional 

Orthosis System™ มีความม่ันคงและความปลอดภัย สะดวกสบายในการเดินบนพ้ืนผิวท่ีเรียบหรือบันได มี

ประสิทธิภาพมากกวาไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน 

ในปจจุบัน ประเทศไทยยังคงใชไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐาน เนื่องจากมีราคาถูก สามารถใชงายใน

การฝกเดิน (สุกัลยา สิทธิคงศักดิ์ และ วรวรรณ คําฤาชา, 2549) อยางไรก็ตามจากหลายการศึกษาท่ีผานมา

ของนวัตกรรมการประดิษฐไมคํ้ายันนั้น  ผูปวยตองใชพลังงานมากขณะเดิน สงผลตอประสิทธิภาพในการเดิน  

และตองอาศัยข้ันตอนการฝกท่ีมาก โดยเฉพาะผูปวยท่ีอยูตามลําพังซ่ึงมีความยากลําบากตอการปรับระดับไม

คํ้ายันใหเหมาะสมกอนการเดิน รวมถึงยังไมตอบสนองตอความตองการของผูใชงานดานการปรับระดับสวนสูง

ใหเหมาะสมไดในไมอันเดียว ทําใหเสี่ยงตอการไดรับการกดทับบริเวณรักแรบน axillary bar เกิดแรงกดบน 

radial groove สงผลใหเกิดอันตรายตอเสนประสาท radial ได นอกจากนี้จากการศึกษาท่ีผานมายังขาดการ

ประเมินความพึงพอใจของผูใชงาน รวมถึงอุปกรณมีราคาคอนขางแพง และตองนําเขาจากตางประเทศ  

ดังนั้นการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต (modified crutches) ท่ีมีความสะดวก ม่ันคง ปลอดภัย 

พกพาได และสามารถรับแรงจากน้ําหนักตัวของผูใชงานไดจึงเปนท่ีมาของการศึกษาในครั้งนี้ และการศึกษา

ครั้งนี้ยังมีวัตถุประสงคตอเนื่องเพ่ือนําไมคํ้ายันแบบประยุกตไปทําการทดลองใชในอาสาสมัครสุขภาพดีและ

ผูปวยท่ีไดรับบาดเจ็บของรยางคลาง ท้ังนี้เพ่ือคํานึงถึงความปลอดภัยในการใชงานจริงตอไปในอนาคต 

วัตถุประสงคและขอบเขตการวิจัย  
เพ่ือประดิษฐนวัตกรรมไมคํ้ายันแบบประยุกตท่ีมีลักษณะพิเศษคือ ปรับระดับความสูงของไมคํ้ายันได

งาย มีความสะดวก ม่ันคง ปลอดภัย และสามารถรับแรงจากน้ําหนักตัวของผูใชงาน 
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แนวทางความคิดท่ีนํามาใชในการวิจัย 

 

ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ  
1. สามารถออกแบบอุปกรณชวยเดินไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตเพ่ือพัฒนาประยุกตผูปวยท่ีไดรับ

บาดเจ็บรยางคลางท้ังในโรงพยาบาล ศูนยฟนฟูผูพิการ และแหลงชุมชน เพ่ือใชในการเดิน และการปรับเปลี่ยน

ทาทางในการทํากิจวัตรประจําวันไดอยางมีประสิทธิภาพและปลอดภัย ในราคาท่ีเหมาะสม 

2. อุปกรณชวยเดินไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตสามารถใชงานไดงาย พกพาไดสะดวก ปรับระดับ

ความสูงของไมคํ้ายันไดเหมาะสมกับสวนสูงไดดวยตัวเอง และรองรับน้ําหนักตัวจากผูใชงาน 

3. สามารถลดความเสี่ยงของการเกิดการออนแรงของกลามเนื้อบริเวณขอไหล (crutch paralysis) 

เนื่องจากการปรับระดับท่ีไมเหมาะสมกับสวนสูงของผูใชงาน หรือจากการใชไมคํ้ายันรักแรเปนระยะเวลานาน 

4. นําผลงานการผลิตและคิดคนสิ่งประดิษฐท่ีมีศักยภาพสามารถพัฒนาไปสูการใชประโยชนและสราง

มูลคาเชิงพาณิชยเก่ียวกับอุปกรณทางการแพทย  

5. สามารถจดสิทธิบัตรเพ่ือนํามาเผยแพรไดตอไป 

6. นํานวัตกรรมมาประยุกตใชกับการเรียนการสอนในรายวิชา กายอุปกรณเสริม และเทียมและการ

เคลื่อนยายผูปวย กายภาพบําบัดในระบบกระดูกและกลามเนื้อ  กายภาพบําบัดในระบบประสาท และนํา

เผยแพรลงสูพ้ืนท่ีชุมชนผานรายวิชากายภาพบําบัดในชุมชนตอไป 

7. เผยแพรผลงานวิจัยลงในวารสารทางวิชาการท้ังในประเทศและตางประเทศตอไปในอนาคต 
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เนื้อเรื่อง (Main body) 

 

วิธีดําเนินการวิจัย (Materials & Method) 

แผนผังการดําเนินงาน  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ระยะการดําเนินงานระยะท่ี 1 การออกแบบและสรางอุปกรณค้ํายันชวยพยุงการเดิน 

 กรณีผูปวยท่ีมีปญหาในการเดินนั้นจําเปนตองมีอุปกรณชวยพยุงการเดิน เพ่ือชวยใหการใช

ชีวิตประจําวันดําเนินไดตามปกติ ซ่ึงอุปกรณชวยเดินนั้นมีท้ังแบบวอคเกอร และแบบไมคํ้ายัน แตการใชไมคํ้า

ยันจะชวยใหผูใชเกิดความคลองตัวมากกวาแบบวอคเกอร โดยอุปกรณคํ้ายันนั้นอาจจะตองมีการปรับเปลี่ยน

ตําแหนงตางๆ ตามความสูง และความยาวชวงแขนของผูใชงาน โดยปจจุบันการปรับระยะตางๆ บนไมคํ้ายัน

ประชมุทีม 

ออกแบบโครงสร้าง 

วิเคราะห์โครงสร้าง 

สร้างชิน้งาน 

ออกแบบระบบการปรับความสงู 

ออกแบบระบบปรับระยะของมือจบั 

สร้างชดุปรับระยะ 

ประกอบและติดตัง้ชดุปรับระยะ 

ทดสอบการใช้งาน 

บนัทกึข้อมลู 

สรุปผล 

ปรับปรุงชดุอปุกรณ์ 
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นั้นทําไดยาก เนื่องจากเปนลักษณะของสกรู ตองหมุนตามเกรียวเพ่ือปรับความสูงของไม และหมุนถอด

ประกอบเพ่ือปรับตําแหนงของมือจับ ซ่ึงจากปญหาความไมคลองตัวของการปรับไมคํ้ายันจึงเกิดแนวความคิด

ในการออกแบบท่ีปรับความสูงของไมคํ้ายัน และตําแหนงมือจับ กําหนดผูปวยมีน้ําหนักสูงสุด 120 กิโลกรัม 

ความสูงผูปวย 150-200 เซนติเมตร กําหนดคาความปลอดภัย (Safety Factor) เทากับ 3 วัสดุท่ีใชในการ

ทดสอบ 3 ชนิดไดแก ไม เหล็ก และอลูมิเนียม ชุดสําหรับการปรับมี 3 แบบ ไดแก 1.แบบสลิงดึงเพ่ือปรับตัว

ล็อค 2.แบบกลไกการปรับแบบขยับทีละชวง (Ratchet Mechanism) และ 3.แบบสปริงล็อคดีดกลับ โดย

ปจจัยทดสอบจะทดสอบความแข็งแรงโดยวิธีการหาคาความแข็งแรง และวิธีทางไฟไนตเอลิเมนต วิเคราะหแรง

ท่ีคาดวาจะเกิดข้ึนจากการงานเทียบกับคาความแข็งของวัสดุวาสามารถรับแรงดังกลาวไดหรือไม และทีม

นักวิจัยจะออกแบบจนไดไมคํ้ายันท่ีสรางโดยวัสดุตางๆ มีความแข็งแรงพอในการใชงาน สวนในการงานไมคํ้า

ยันนั้นจะประเมินจากผูรวมการทดลองถึงความพึงพอใจในรูปทรง ขนาด น้ําหนักของอุปกรณ และการปรับ

ระยะมือจับสําหรับการใชงาน เพ่ือหารูปแบบฟงก่ันท่ีเหมาะสมท่ีสุดองไมคํ้ายัน 

การออกแบบไมค้ํายัน 

 จากขอมูลเก่ียวกับไมคํ้ายันนั้น ขนาดท่ีถูกใชงานจะอยูในชวงระยะของผูใชงานท่ีมีความสูง 135-195 

เซนติเมตร โดยขนาดความสูงของไมคํ้ายันนั้นจะอยูท่ี 35-56 นิ้ว หรือ 88.9-142.24 เซนติเมตร ซ่ึงสามารถ

ปรับระดับความสูงในแตละชวงท่ีระยะ 2 นิ้ว หรือ 5.08 เซนติเมตร จะสามารถปรับระดับความสูงไดในระยะ 

21 นิ้ว หรือ 53.34 เซนติเมตร ซ่ึงในการออกแบบนั้น จะกําหนดระยะท่ีครอบคลุมการใชงานท้ังหมดท่ีระยะ

ความสูงของไมคํ้ายัน 35-56 นิ้ว โดยสามารถปรับระดับความสูงไดท้ังหมด 10 ระดับ คือท่ีความสูง 35”, 40”, 

42”, 44”, 46”, 48”, 50”, 52”, 54”, 56” โดยในการปรับระดับองไมคํ้ายันนั้น จะทําการปรับท้ังหมด 2 

ตําแหนง คือตําแหนงการปรับระดับความสูงของไมคํ้ายัน และตําแหนงมือจับ ซ่ึงมีรายละเอียดดังนี้ 

1. การออกแบบการปรับระดับความสูงของไมค้ํายัน 
 จากขอมูลของไมคํ้ายันในขนาดตางๆ พบวาความสูงของไมคํ้ายันถาตองการใชงานแบบครอบคลุมทุก

ขนาดท่ีมีใชอยูตามทองตลาด จะตองปรับคาไดตั้งแตความสูง 35 นิ้ว และสูงสุดท่ี 56 นิ้ว โดยความสูงท่ีนอย

ท่ีสุดจะเปนคาเริ่มตนของไมคํ้ายัน และจะปรับความสูงเพ่ือรองรับขนาดความสูงตางๆ ของไมคํ้ายัน โดยไมคํ้า

ยันท่ีออกแบบไวจะสามารถปรับระดับความสูงไดท้ังหมด 10 ระดับตั้งแต ความสูง 35”, 40”, 42”, 44”, 

46”, 48”, 50”, 52”, 54”, 56” จะไดวาความสูงท่ีเปนคาพ้ืนฐานหรือเปนระยะความสูงหลักมีคา 35 นิ้ว และ

สวนท่ีเปนตัวปรับจะทําใหไมสามารถเพ่ิมความยาวไดอีก 21 นิ้ว ทําใหความยาวสูงสุดรวมได 56 นิ้ว แตในการ

ออกแบบนั้นจําเปนตองมีชุดในการยึดจับไมท่ีระยะยืดยาวสุด โดยในการออกแบบครั้งนี้ไดเผื่อระยะยึดจับไวท่ี 

4 นิ้ว ระยะรวมของชุดยืดขยายจะเปน 21+4=25 นิ้ว ดังรูปท่ี 1 

 

 

 
 

35” 

25” 

ความยาวพ้ืนฐานของไมคํ้ายันพ้ืนฐาน 

ความยาวสวนยืดขยาย 
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รูปท่ี 1 แสดงสวนความยาวท่ีออกแบบไว 

 จากการออกแบบสวนยืดขยายนั้นจะตองมีรูเพ่ือการยึดล็อคท่ีระยะตางๆ เพ่ือใหไดระดับความสูงรวม

ตามท่ีออกแบบไว ดังรูปท่ี 2 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2 แสดงรายละเอียดของสวนยืดขยาย 

 การออกแบบการปรับระดับมือจับ 

 จากขอมูลทาจับไมคํ้ายันนั้น ผูใชงานจะถือไมคํ้ายันใหตั้งตรงโดยอยูใตรักแร และแขนงอใหศอกทํามุม

ท่ี 20-30 องศา โดยจากการทบทวนวรรณกรรมของ สุทธินันท เจียรนิลกุลชัย และคณะ (2543) เรื่อง

อัตราสวนความยาวของแขนสวนบนและสวนลางตอความสูงในประชากรไทย พบวาอัตราสวนความยาวแขน

สวนบนตอความสูงในเพศชายและเพศหญิงเทากันคือ 0.19 และอัตราสวนความยาวแขนสวนลางตอความสูง

ในเพศชายและเพศหญิงเทากันคือ 0.16 ไมมีความแตกตางอยางมีนัยสําคัญทางสถิติ ท่ีระดับความเชื่อม่ันรอย

ละ 95 ความยาวของแขนสวนบน วัดจากปุมกระดูก acromion ของกระดูก scapula ถึงปุมกระดูก lateral 

epicondyle ของกระดูก humerus 

 ความยาวของแขนสวนลาง วัดจากปุมกระดูก medial epicondyle ของกระดูก humerus ถึงปลาย

สุดของกระดูก ulna 

 ดังนั้นการออกแบบตําแหนงระยะมือจับจะไดวา ท่ีมุม θ มีคา 20-30 องศา และความสูง L มีคาดัง

แสดงในตารางท่ี 1 

 

 

 

4” 
ตําแหนงของรูสําหรับระยะสูงท่ีสุด เพ่ือใหไมคํ้ายันมีความสูงท่ี  56 

ตําแหนงของรูสําหรับระยะต่ําท่ีสุด เพ่ือใหไมคํ้ายันมีความสูงท่ี  35 

ตําแหนง่ของรูสาํหรับระยะ 40”, 42”, 44”, 46”, 48”, 50”, 52”, 54” 21” 
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    หมายเหตุ cm = เซนติเมตร 

จากขอมูลในตารางพบวา ระยะความสูงในแนวดิ่งของแขนโดยวัดจากไหลถึงขอมือมีระยะ 18.7 ถึง 

34.8 เซนติเมตร และเม่ือรวมระยะความยาวของมือจับรวมระยะชดเชย 5 เซนติเมตร จะไดวาจากตําแหนง

บนสุดของไมคํ้ายันลงมาถึงตําแหนงมือจับไมคํ้ายันจะอยูท่ี 20 – 40 เซนติเมตร 

2. การวิเคราะหโครงสรางและความแข็งแรง 

2.1 การออกแบบ โดยยึดโครงเดิมของไมคํ้ายันอลูมิเนียม และเพ่ิมอุปกรณเปนเบรคจักรยาน 

เชื่อมลงไปในไมคํ้ายันเดิม 

2.2 การออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยใชวัสดุจากสแตนเลส 

2.3 การออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยใชวัสดุจากเหล็ก 

3. การออกแบบกลไกสําหรับการยึดล็อค 

  แบบท่ี 1 กลไกการปรับแบบระบบเบรคของรถจักรยาน 

แบบท่ี 2 กลไกการปรับแบบขยับทีละชวง (Ratchet Mechanism) 

  แบบท่ี 3 กลไกการล็อคโดยสปริงดีดกลับพรอมกันท้ัง 2 ดาน } 
 

ทฤษฎีที่ใช 

1  Intermittent Motion Mechanism 

 กลไกเครื่องจักรแบบนี้ถูกนํามาใชเพ่ือ เปลี่ยนการเคลื่อนท่ีตลอดเวลามาเปนการเคลื่อนท่ีไมตอเนื่อง 

คือในระหวางการเคลื่อนท่ีจะมีการหยุด ประโยชนไดจากกลไกเครื่องจักรแบบนี้มีมาก เชน หยุดเพ่ือจะเปลี่ยน

ชิ้นงานใหม หรือหยุดเพ่ือเปลี่ยนขบวนการทํางานเปนตน มีอยูหลายแบบดวยกัน เชน 

 1.1  Geneva Wheel  ตามรูปท่ี 1 ชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 1 หมุนครบ 1 รอบ ชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 2 

จะหมุนไปไดเพียง 1/4  รอบ 

ความสูง 

(cm) 
ตําแหนงแขน 

ความยาว 

ของแขน (cm) 

ความยาว 

ในแนวดิ่ง(cm) 

ชวง 

(cm) 

135 
แขนสวนบน 25.65 22 - 24 

18.7 – 24 
แขนสวนลาง 21.6 18.7 - 20.3 

195 
แขนสวนบน 37.05 32 - 34.8 

27 – 34.8 
แขนสวนลาง 31.2 27 - 29.3 

θ 

θ 

แขนสว่นบน 

แขนสว่นลา่ง 

L 
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รูปท่ี 3 สวนประกอบของกลไก Geneva Wheel   

 
 1.2  Ratchet Mechanism  ตามรูปท่ี 4  เปนกลไกลท่ีจะเปลี่ยนการเคลื่อนแบบขยับและการ

เคลื่อนท่ีเปนพักๆ โดยท่ีชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 2 และ 3 ขยับได ชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 4 จะเคลื่อนท่ีเปนพักๆ 

ชิ้นสวนท่ี 5 ปองกันการหมุนกลับของชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 4  

 
รูปท่ี 4  สวนประกอบของกลไก  Ratchet Mechanism 

 
 1.3  Intermitten Gearing ตามรูปท่ี  5  ชิ้นสวนเครื่องจักรท่ี 1 หมุนตลอดเวลา สวนเครื่องจักรชิ้นท่ี 
2 จะหมุนเปน พักๆ 
 

 
 

รูปท่ี 5  สวนประกอบของกลไก Intermittent Gearing 
2. ความแข็งแรง 
 ในการออกแบบโครงสรางและชิ้นสวนตางๆของไมคํ้ายันจะตองพิจารณาถึงความแข็งแรงเพ่ือรองรับ
ภาระท่ีมากระทํา เนื่องจากไมคํ้ายันนั้นจะตองมีความแข็งแรงมากพอสําหรับการใชงานกับผูปวยจริงๆ การ
ออกแบบไมคํ้ายันนั้นจําเปนจะตองอาศัยความรูทางดานกลศาสตรของวัสดุ ซ่ึงจะตองใชประกอบการคํานวณ
ออกแบบ ทฤษฏีท่ีใชในการคํานวณมีดังตอไปนี้ 
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 2.1  ความเคน 
  นิยามของความเคนคือ แรงหารดวยพ้ืนท่ีหนาตัดท่ีรับแรง ความเคนอยางงายมีอยู 3 ชนิด 
คือ ความเคนดึง ความเคนอัด ความเคนเฉือน 
 

   ความเคนดึง  σt =  
F
A

     (1) 

 

 โดยท่ี σt  คือ ความเคนดึงหรือหนวยแรงดึงท่ีเกิดข้ึน (N/mm2) 

  F  คือ แรงดึงในแนวแกนของวัตถุ (N) 

  A  คือ พ้ืนท่ีหนาตัดของวัตถุท่ีมีระนาบตั้งฉากกับทิศทางของแนวแรง (mm2)  
 

   ความเคนอัด  σc =  
F
A

     (2) 

 

 โดยท่ี σc คือ ความเคนอัดหรือหนวยแรงอัดท่ีเกิดข้ึน (N/mm2) 

  F  คือ แรงอัดในแนวแกนของวัตถุ (N) 

  A  คือ พ้ืนท่ีหนาตัดของวัตถุท่ีมีระนาบตั้งฉากกับทิศทางของแนวแรง (mm2) 
 

   ความเคนเฉือน  τ  =  
F
A

       (3) 

 

 โดยท่ี τ คือ ความเคนเฉือนหรือหนวยแรงเฉือนท่ีเกิดข้ึน (N/mm) 

  F  คือ แรงกระทําท่ีมีทิศขนานกับพ้ืนท่ีผิวหรือแรงเฉือน (N) 

  A  คือ พ้ืนท่ีท่ีมีระนาบขนานกับทิศทางของแรงเฉือน (mm2) 

 2.2 ความเคนดัดในคาน 

  ชิ้นสวนของไมคํ้ายันบางตําแหนงจะรับแรงในแนวดิ่งลักษณะเชนเดียวกับคานท่ัวไป ฉะนั้นจึง

ใชความเคนดัด เปนขอจํากัดในการออกแบบความเคนดัดสูงสุดจะเกิดท่ีผิวนอกสุดของคาน ณ ตําแหนงท่ี

โมเมนต (bending moment) ดัดมีคาสูงสุด ซ่ึงคํานวณไดจาก 

   ความเคนดัด σb =  
Mc
I

      (4) 

 โดยท่ี M  คือโมเมนตดัด (N.mm) 

  c  คือ ระยะจากแกนสะเทิน(neutral axis) (mm) 

  I  คือ โมเมนตความเฉ่ือยของพ้ืนท่ีรอบแกนสะเทิน (mm4) 
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สําหรับคา I ของหนาตัดคานและโมเมนตดัดเราเราสามารถหาไดจาก 

 โมเมนตความเฉ่ือยของพ้ืนท่ีรอบแกนสะเทิน (I) 

 

 

 I รอบ NA = 
1
12

  bh3                    (5) 

  C =  
h
2

 

พิจารณาจากพ้ืนท่ีหนาตัด 
 NA จุดศูนยกลางสะเทิน 
 b คือความกวางของชิ้นงาน 
 h คือความสูงของชิ้นงาน 
 C คือ ศูนยกลางมวล 
 

โมเมนตดัด (bending moment) 

 

 

M = WL                                             (6)                                

M คือ โมเมนตดัด 
W คือ แรง หนวย นิวตัน 
L ความยาวท่ีตั้งฉากกับแรง 
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ผลการวิจัย (Results) 

ผูวิจัยไดออกแบบและประดิษฐไมคํ้ายัน แบงออกเปน 3 รูปแบบ  ดังตอไปนี้ 

รูปแบบท่ี 1  แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต ดังรูปท่ี 6 7 และ8 

 

รูปท่ี 6 แสดงการออกแบบ โดยยึดโครงเดิมของไมคํ้ายันอลูมิเนียม และเพ่ิมอุปกรณเปนเบรคจักรยาน เชื่อมลง

ไปในไมคํ้ายันเดิม 

 

รูปท่ี 7 แสดงการออกแบบโดยแสดงถึงชิ้นสวนประกอบตางๆ  
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รูปท่ี 8 แสดงตัวอยางไมคํ้ายันแบบประยุกต รูปแบบท่ี 1 

 

 

 

 

 

Axillary bar 

Hand piece 

เบรคจักรยาน

ปรับระดับ

ความสูง 
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 รูปแบบท่ี 2 แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยใชวัสดุจากสแตนเลส แสดงดังรูปท่ี 9 และ10 
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  รูปท่ี 9 แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 10 แสดงตัวอยางไมคํ้ายันแบบประยุกต รูปแบบท่ี 2 

 รูปแบบท่ี 3 แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยใชวัสดุจากเหล็ก ดังรูปท่ี 11 และ12 

 

Axillary bar 

Hand piece 

ปรับระดับความสูงของไมค้ํายัน

แบบประยุกต 
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รูปท่ี 11 แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกตโดยใชวัสดุจากเหล็ก 

    

 

รูปท่ี 12 แสดงตัวอยางไมคํ้ายันแบบประยุกต รูปแบบท่ี 3 

 

 

 

ปรับระดับความสูงของไมค้ํายัน

แบบประยุกต 

Axillary bar 

Hand piece 
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รูปแบบท่ี 4 แสดงการออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยยึดโครงเดิมของไมคํ้ายันอลูมิเนียม และเพ่ิม

อุปกรณเปนเบรคจักรยาน เชื่อมลงไปในไมคํ้ายันเดิม และเพ่ิม hand piece ยื่นออกมาดานขาง ดังรูปท่ี 13 

    

   

รูปท่ี 13 แสดงสวนประกอบของไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต แบบท่ี 4 

 

 

 

 

กดเพ่ือปรับระดับความสูง 

Hand piece 
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รูปท่ี 14A แสดงการออกแบบไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  

 

 รูปท่ี 14B แสดงการออกแบบ โครงหลัก ชุดดึงปรับระดับ และสกรู ไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  
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รูปท่ี 14C แสดงการออกแบบ hand piece ไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  

 

 

รูปท่ี 14D แสดงการออกแบบชุด hand piece ไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  
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รูปท่ี 14E แสดงการออกแบบชุดปรับระดับความสูงไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  

 

รูปท่ี 14F แสดงการออกแบบโครงสไลดสําหรับปรับระดับความสูงไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  
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รูปท่ี 14G แสดงการออกแบบโครงสไลด แกนสไลด ขายึดสายดึงปรับระดับ ชุดปรับระดับความสูงไมคํ้ายัน

รักแรแบบประยุกต  

 

รูปท่ี 14H แสดงการออกแบบชุดขาสไลดสําหรับปรับระดับความสูงต่ําไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  
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รูปท่ี 14I แสดงการออกแบบแผนลอคขาสไลดของชุดปรับระดับความสูงต่ําไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต  

 

จากการทดสอบแรง ไมคํ้ายันแบบประยุกตโดยยึดโครงเดิมของไมคํ้ายันอลูมิเนียมและเพ่ิมอุปกรณเปนเบรค 

จักรยาน เชื่อมลงไปในไมคํ้ายันเดิม พบวา 

   

𝜎 =
𝑃
𝐴

 

σ = คาความเคน (N/mm2) 

P = คาแรง (N)  

A = พ้ืนท่ีรับแรง (mm2)  

พิจารณา พ้ืนท่ีรับแรงท่ีมีความเสียหายไดมากท่ีสุดของไมคํ้ายัน อลูมิเนียม มีพ้ืนท่ี 8 mm2 

แรงท่ีกระทํากับไมคํ้ายัน โดยใชกับผูปวยน้ําหนักไมเกิน 100 kg  

โดยคิดท่ีครึ่งหนึ่งของน้ําหนักตัว 50 kg จะไดเปน 459 N 
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จะไดคาความเคนท่ีเกิดข้ึนกับไมคํ้ายันเทากับ 459/8 = 57.4 N/mm2 

คาความเคนของอลูมิเนียม σAi = 30 N/mm2 

 

รูปท่ี 15 แสดงการคํานวณการรองรับน้ําหนักของไมคํ้ายัน  

 

ข้ันตอนการใชงานไมค้ํายันรักแรแบบประยุกต 

1. ผูใชงานนําไมคํ้ายันแบบประยุกต โดยใหสวนปลายของไมคํ้ายันหางจากปลายเทามาทาง

ดานหนา และดานขางลําตัว ประมาณ 4 นิ้ว โดยสามารถใชไดตั้งแตสวนสูง 148-180 

เซนติเมตร แสดงดังรูปท่ี 16 
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รูปท่ี   16 แสดงทาเริ่มตนท่ีเหมาะสมในการวางตําแหนงของไมคํ้ายันแบบประยุกตของผูท่ีสูง 148 

เซนติเมตร  

    
รูปท่ี 17A แสดงทาเริ่มตนท่ีเหมาะสมในการวางตําแหนงของไมคํ้ายันแบบประยุกตของผูท่ีสูง 178 

เซนติเมตร รูปท่ี   17B แสดงทาเริ่มตนท่ีเหมาะสมในการวางตําแหนงของไมคํ้ายันแบบมาตรฐาน 
 

2. เม่ือไดตําแหนงเหมาะสม ผูใชงานสามารถปรับระดับความสูง โดยกดเบรคจักรยานลงเพ่ือลด

และเพ่ิมความสูงของไมคํ้ายัน ตามความเหมาะสมเพ่ือให axillary bar หางจากรักแร
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ประมาณ 2-3 นิ้วมือ ใหขอศอกงอทํามุมกับไมคํ้ายันประมาณ 20 องศา โดยจากการ

ออกแบบไมคํ้ายันแบบประยุกต ซ่ึงให hand piece ออกจากตัวไมประมาณ 10 เซนติเมตร 

พบวาสามารถลดแรงท่ีกระทําใตรักแร และรองรับน้ําหนักตัวไดดีขณะออกแรงยกไมไป

ดานหนา แสดงดังรูปท่ี  18 

  
รูปท่ี  18  แสดงการปรับเพ่ิมและลดความสูงของไมคํ้ายันแบบประยุกต 
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อภิปรายผลการวิจัย (Discussion) 

 

การศึกษาครั้งนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือประดิษฐนวัตกรรมไมคํ้ายันแบบประยุกตท่ีมีลักษณะพิเศษคือ ปรับ

ระดับความสูงของไมคํ้ายันไดงาย มีความสะดวก ม่ันคง ปลอดภัย และสามารถรับแรงจากน้ําหนักตัวของ

ผูใชงานได 

จากผลการประดิษฐไมคํ้ายันรักแรครั้งนี้พบวา เม่ือทํางานประยุกตและเพ่ิมเติมอุปกรณ ไดแก      

เบรคจักรยาน และปรับเปลี่ยนรูปแบบมือจับของไมคํ้ายันรักแรเขาไปในโครงเดิมของไมคํายันรักแรมาตรฐาน

แบบอลูมิเนียม ทําใหการปรับระดับความสูงต่ําของไมคํ้ายันไดงายมากข้ึน และบริเวณมือจับท่ียื่นออกมา

ทางดานขางนั้นมีความสะดวกในการจับและการกระจายแรงกด และทําใหขอศอกอยูในทางอเล็กนอยประมาน 

30 องศา และขอมือขณะจับไมคํ้ายันอยูในทาเหยียดเล็กนอยซ่ึงเปนทาทางท่ีเหมาะสมตอการรับน้ําหนักมาก

ข้ึน ถึงแมการนําเบรคจักยานมาประยุกตทําใหไมคํ้ายันปรับระดับความสูงต่ําไดงายมากข้ึน แตอยางไรก็ตาม

เบรคจักรยานคอนขางยาวและมีขนาดใหญ จึงอาจทําใหรูปลักษณและความสวยงามของไมคํ้ายันรักแรลดลง 

 อีกท้ังการศึกษาครั้งนี้เปนเพียงการผลิตไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตข้ันท่ี 1 ซ่ึงยังไมไดนํามาทดลองใช

จริงในอาสาสมัครสุขภาพดีและผูปวย จึงยังไมเห็นผลการทดลองท่ีแนชัด ซ่ึงจะทําการศึกษาตอไปในข้ันท่ี 2 

และ 3  

จากการศึกษาท่ีผานมาของ Nyland และคณะ (2004) พบวาการเดินโดยใชไมคํ้ายันรักแรแบบ

มาตรฐานเปนประจํา 1-4 สัปดาหในผูปวยหลังการผาตัดรยางคลางท่ีมีภาวะบกพรองความสามารถในการทํา

กิจวัตรประจําวันระยะเรื้อรัง หรือไดรับบาดเจ็บรยางคลางระยะเฉียบพลันนั้น ทําใหเกิดภาวะแทรกซอน เชน 

การอุดก้ันของหลอดเลือดบริเวณรักแรและอาจทําใหเกิดลิ่มเลือด (thromboembolic) มีการโปงพองของ

หลอดเลือด หรือมีการกดทับของเสนประสาท radial สงผลใหเกิดภาวะท่ีเรียกวา crutch paralysis ได 

เนื่องจากตองใชแรงบริเวณมือในการกดท่ีจับเพ่ือดันตัวข้ึนขณะเดินทําใหใชพลังงานมาก สงผลใหเกิดภาวะ

ความบกพรองของ neurovascular จึงไดมีการผลิตนวัตกรรมไมคํ้ายัน the Easy Strutter Functional 

Orthosis System™ (ESFOS) โดยดัดแปลง axillary bar ใหมีลักษณะเวา จากผลการศึกษานี้ พบวาสามารถ

ลดแรงกดบริเวณรักแรไดในผูปวยท่ีมีการเดินลงน้ําหนักแบบบางสวน  มีจํานวนกาวในการเดินและคาการใช

พลังงาน (Energy Expenditure Index; EEI) ลดลง สอดคลองกับการศึกษาในครั้งนี้ซ่ึงผูวิจัยไดเล็งเห็นปญหา

เชนเดียวกัน จึงไดมีการปรับ hand piece ใหออกมาดานขางจากตัวไมคํ้ายันรักแร โดยในทาเริ่มตนและขณะ

ใชงานขอศอกควรงอประมาณ 20-30 องศา เพ่ือเปนการกระจายและลดแรงท่ีกระทําภายใตตอรักแร ซ่ึง

ภายในรักแรมีเสนประสาท axillary หากใชงานเปนประจําและมีระยะเวลานานสงผลใหแขนออนแรงได หาก

มุมองศาของขอศอกท่ีงอมากกวา 30 องศา สงผลใหคานระหวางมุมตั้งฉากของแขนกับขอศอก และแรงท่ี

กระทําตอมือนั้นยาวมากเกินไป โดยเฉพาะพบไดบอยในผูท่ีมีสวนสูงตั้งแต 175 เซนติเมตรข้ึนไป ชวงจังหวะท่ี

ออกแรงกด hand piece เพ่ือยกตัวข้ึนและกาวเดิน (Reisman et al.,1985) กลุมกลามเนื้อ shoulder 

depressor ไดแก กลามเนื้อ lattisimus dorsi และtriceps ทํางานแบบ concentric คงคางนานมากกวา

ปกติ รวมถึงเกิดแรงกดท่ีมือ เม่ืออาสาสมัครเพ่ิมความเร็วในการเดินมากข้ึน จะทําใหเกิดการลาไดงายตามมา 
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(Herr and Langman, 1997) จึงสงผลตอคาเฉลี่ยอัตราการเตนของหัวใจได ทําใหสูญเสียพลังงานในการเดิน

ไดมาก ดังนั้นการออกแบบไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตครั้งนี้นาจะเปนอีกวิธีหนึ่งท่ีสามารถชวยลดภาวะ

ดังกลาวไดดี  
 

สรุปผลการทดลอง 

จากการศึกษาในครั้งนี้พบวา ไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกตสามารถใชไดในผูท่ีมีสวนสูงตั้งแต 148-180 

เซนติเมตร และการออกแบบ hand piece ใหยื่นออกมาดานขางเพ่ือลดแรงท่ีกระทําใตรักแร ชวยปองกันการ

ออนแรงของแขนหากใชงานไมคํ้ายันรักแรเปนประจําและระยะเวลานาน และการประยุกตระบบเบรคจักรยาน

มาติดตั้งกับโครงไมคํ้ายันรักแรแบบมาตรฐานท่ีผลิตจากวัสดุอลูมิเนียม พบวา ทําใหสามารถปรับระดับความสูง

ต่ําของไมคํ้ายันไดงาย และสะดวกตอการใชงานมากข้ึน 

ขอจํากัดของงานวิจัย ขอเสนอแนะ และประโยชนในทางประยุกตของผลงานวิจัย 

 

 ขอจํากัดดานรูปลักษณและความสวยงาม ถึงแมการนําเบรคจักยานมาประยุกตทําใหไมคํ้ายันปรับ

ระดับความสูงต่ําไดงายมากข้ึน แตอยางไรก็ตามเบรคจักรยานคอนขางยาวและมีขนาดใหญ จึงอาจทําให

รูปลักษณและความสวยงามของไมคํ้ายันรักแรลดลง 

เนื่องจากการศึกษาในครั้งนี้เปนเพียงการผลิตไมคํ้ายันรักแรแบบประยุกต โดยยังไมมีการนําไปใชใน

อาสาสมัครสุขภาพดีและผูปวยท่ีมีการบาดเจ็บของขาหรือไดรับบาดเจ็บไขสันหลัง ทําใหไมเห็นผลการทดลอง

ท่ีชัดเจน  ดังนั้น การศึกษาในอนาคตจึงควรศึกษาในรูปแบบเชิงทดลองและศึกษาในอาสาสมัครสุขภาพดีและ

ผูปวย โดยศึกษาเก่ียวกับประสิทธิภาพในการเดินและความพอใจในการใชงานตอไป  

การศึกษาในครั้งนี้แสดงใหเห็นถึงประโยชนของการออกแบบอุปกรณชวยเดินไมคํ้ายันรักแรแบบ

ประยุกตท่ีสามารถใชงานไดงาย ปรับระดับความสูงของไมคํ้ายันไดเหมาะสมกับสวนสูงไดดวยตัวเอง และ

รองรับน้ําหนักตัวจากผูใชงาน สามารถลดความเสี่ยงของการเกิดการออนแรงของกลามเนื้อบริเวณขอไหล 

เนื่องจากการปรับระดับท่ีไมเหมาะสมกับสวนสูงของผูใชงานหรือจากการใชไมคํ้ายันรักแรเปนระยะเวลานาน  
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ผลผลิต (Output) 

 ผลิตไมคํ้ายันจํานวน 1 คูเพ่ือใชในการเรียนการสอน และยื่นขอจดสิทธิบัตรและอนุสิทธิบัตร 
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รายงานสรุปการเงิน 

เลขท่ีโครงการระบบบริหารงานวิจัย  (NRMS 13 หลัก) 2560A10302109 สัญญาเลขท่ี 165/2560 

โครงการวิจัยประเภทงบประมาณเงินรายไดจากเงินอุดหนุนรัฐบาล (งบประมาณแผนดิน)  

ประจําปงบประมาณ พ.ศ. 2560  มหาวิทยาลัยบูรพา 

 

ช่ือโครงการ การผลิตไมค้ํายันรักแรแบบประยุกต 
ช่ือหัวหนาโครงการวิจัยผูรับทุน อาจารยภูริชญา วีระศิริรัตน 

รายงานในชวงตั้งแตวันท่ี  (วัน/เดือน/ป) 1 ตุลาคม 2559 ถึงวันท่ี  (วัน/เดือน/ป) 30 กันยายน 2560 

ระยะเวลาดําเนินการ 1 ป  ตั้งแตวันท่ี  (วัน/เดือน/ป) 1 ตุลาคม 2559 - 30 กันยายน 2560 

รายรับ 

จํานวนเงินท่ีไดรับ 

งวดท่ี  1 (50%)  175,545  บาท  เม่ือวัน เดือน ป 22 พฤศจิกายน 2559 

งวดท่ี  2 (40%)  140,436  บาท  เม่ือวัน เดือน ป 20 กรกฎาคม 2560 

งวดท่ี  3 (10%)  .............-.....................  บาท  เม่ือวัน เดือน ป................-...................... 

   รวม    315,981 

รายจาย 

รายการ งบประมาณท่ีตั้งไว งบประมาณท่ีใชจริง จํานวนเงินคงเหลือ/

เกิน 

1. คาตอบแทน 49,200 49,200 - 

2.คาจาง 

- คาจางเหมาผลิตไมค้ํายัน

แบบประยุกต  

 

 

250,000 

 

250,000 

 

 

- 
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3. คาวัสดุ 

- ไมค้ํายันรักแร 2 คู  

- กลองปฐมพยาบาล 2 

ชุด 

- คาวัสดุสํานักงาน  

2,000 

1,000 

 

39,530 

2,000 

1,000 

 

39,530 

- 

4. คาใชสอย 4,360 4,360 - 

5. คาครุภัณฑ (คิดรวมกับ

คาจางเหมา) 

- - - 

6. คาใชจายอ่ืน ๆ 

   คาจดอนุสิทธิบัตร 

30,000 30,000 - 

 

รวม 
376,090 376,090  

 

 

 

(นางสาวภูริชญา วีระศิริรัตน) 

   หัวหนาโครงการวิจัยผูรับทุน  
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