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บทคัดย่อ 
 

 โดยท่ัวไปของข้ันตอนการเคลื่อนย้ายหุ่นฝึกทางการแพทย์แบบเดิมของศูนย์ Nursing Learning 
Resources Center (NLRC) จะมีผู้ดูแลห้องหญิงจํานวน 2 คน ทําหน้าท่ียกหุ่นฝึกซึ่งมีน้ําหนักโดยเฉลี่ย 55 
กิโลกรัม ลงจากเตียงผู้ป่วยแล้ววางหุ่นลงบนรถเข็นสําหรับผู้ป่วย ข้ันตอนนี้หุ่นฝึกจะอยู่ในลักษณะท่านั่ง 
หลังจากนั้นหุ่นฝึกจะถูกเคลื่อนย้ายไปใกล้กับชั้นเก็บหุ่น ซึ่งแบ่งเป็น 3 ชั้น แต่ละชั้นมีความสูงจากพ้ืนคือ 39, 
77 และ 115 เซนติเมตร ข้ันตอนสุดท้ายหุ่นฝึกจะถูกยกในลักษณะท่านอนหงายเพ่ือเก็บไว้บนชั้นเก็บหุ่น 
ปัญหาท่ีพบของข้ันตอนนี้คือ ต้องใช้ระยะเวลานานในการเคลื่อนย้ายหุ่นฝึก ต้องใช้แรงคนงานมาก ดังนั้น
การศึกษานี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือสร้างอุปกรณ์ท่ีสามารถช่วยลดระยะเวลาและลดแรงงานคนในการเคลื่อนย้ายหุ่น
ฝึกของศูนย์ NLRC ผู้ประดิษฐ์จึงได้ออกแบบและสร้างโต๊ะปรับระดับความสูงได้ คือรุ่น ME-75HLT ซึ่งแผ่น
รองรับหุ่นฝึกมีขนาดความกว้าง 55 เซนติเมตร ยาว 150 เซนติเมตร สามารถปรับระยะความสูงอยู่ในช่วง 39-
140 เซนติเมตร และรับน้ําหนักได้มากท่ีสุด 75 กิโลกรัม ผลจากแบบสอบถามความพึงพอใจของผู้ใช้งานเพ่ือ
เปรียบเทียบกับการเคลื่อนย้ายหุ่นฝึกแบบเดิมพบว่า ด้านโครงสร้างและด้านการใช้งานของเครื่อง ME-75HLT 
อยู่ในระดับดี ซึ่งสามารถช่วยลดแรงและการเม่ือยล้าของผู้ดูแลห้องได้ แต่ระยะเวลาการขนย้ายหุ่นฝึกด้วย
เครื่องนี้ใช้เวลามากกว่าการขนย้ายหุ่นฝึกแบบเดิมคือท่ีเวลา 24 วินาที และ 123 วินาที เม่ือเปรียบเทียบกับ
ผู้ดูแลห้องหญิงจํานวน 2 คน และ 1 คน ตามลําดับ 
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Abstract 

 

 Generally, the traditional process of moving medical training dummy of Nursing 
Learning Resources Center (NLRC), two women administrator will move the 52 kg training 
dummy from the stretcher to wheelchair. Therefore, the body structure of training dummy is 
a sitting posture for this step. Subsequently, training dummy is moved to close the storage 
cabinet with 3-shelf, which each shelf has the dimensions are 39, 77, and 115 cm in height. 
Finally, the supine training dummy is raised to the shelves. The problems of traditional 
process are time- and labor-consuming in the moving medical training dummy. The objective 
of this work was to study and construct the mechanical device for reducing the transport 
time and labor requirements in the moving medical training dummy of NLRC. Inventor is 
designed and constructed a height-adjustable hydraulic lift table with 4-wheel, so called ME-
75HLT model. The dimensions of this model are: table size of 55 cm in width, 150 cm in 
length, height adjustment range of 39-140 cm, and maximum weight of 75 kg. Results from 
questionnaire of this study showed that ME-75HLT has a strong structure and good usability. 
Moreover, this model can reduce the labor consumption and fatigue of administrators in 
moving medical training dummy from the stretcher to storage cabinet. However, transport 
time of this model is much more the traditional process, which is the time of 24 and 123 
seconds when compared with 2- and 1-woman administrator, respectively. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



k 

 

กิตติกรรมประกาศ 

 โครงการวิจัยครั้งนี้ได้รับการสนับสนุนงบประมาณในการดําเนินการจาก ทุนวิจัยจากเงินรายได้คณะ
วิศวกรรมศาสตร์  มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร ์ในหัวข้อการสร้างและพัฒนานวัตกรรม  ตลอดการทํางานวิจัย
ได้รับความช่วยเหลือและคําแนะนําจากผู้ท่ีท่ีมีประสบการณ์ในด้านต่างๆ เป็นผลให้งานวิจัยสําเร็จลุล่วงมาได้
ด้วยดี ท้ังนี้ต้องขอขอบคุณ รศ.กําพล ประทีปชัยกูร เป็นอย่างยิ่ง ท่ีให้โอกาสและคําปรึกษาตลอดการทําวิจัย
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บทท่ี 1 

บทนํา 

1.1 ท่ีมาและความสําคัญ   

            ศูนย์การเรียนรู้ทางการพยาบาล NLRC (Nursing Learning Resourses Center) คณะพยาบาล
ศาสตร์มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร์  มีการจัดการเรียนการสอนรายวิชา   ทางด้านเทคนิคการพยาบาล 
(640-222)  และวิชาอ่ืนๆซึ่งมีความจําเป็นต้องใช้หุ่นทดลองทางการแพทย์ในการเรียนการสอน หุ่นท้ังหมด
มี จํานวน 25 ตัว น้ําหนักต่อตัว ประมาณ  55 กิโลกรัม   เม่ือมีความหลากหลาย ของความต้องการท่ีจะใช้
ห้องเพ่ือการเรียนการสอนทําให้มีการปรับเปลี่ยนพ้ืนท่ีใช้งานตามความเหมาะสม เช่น บางรายวิชานักศึกษา
ฝึกโดยการใช้หุ่นทดลองนอนบนเตียงผู้ป่วย แต่บางรายวิชาใช้การจับคู่นักศึกษาฝึกแทนหุ่นทดลองทาง
การแพทย์ เช่น การวัดความดัน การตรวจฟังเสียงระบบภายใน  ตรวจอวัยวะภายนอก เป็นต้น ใน 1 วัน
จะต้องมีการเคลื่อนย้ายหุ่นทดลองลงจากเตียง  เพ่ือนําไปเก็บไว้ในชัน้เก็บหุน่อย่างน้อย 8 ครั้ง/วัน   4  วัน/
สัปดาห์ 128 ครั้ง/เดือน และในบางช่วงของเรียนการสอนระหว่างเทอม จะมีการเคลื่อนย้ายหุ่นออกจาก
เตียงท้ังหมด เนื่องจากการเรียนต้องใช้เตียงเปล่าท้ังหมดในลงเรียนปฏิบัติ ซึ่งในการเคลื่อนย้ายแต่ละครั้ง 
ต้องใช้เจ้าหน้าท่ีในการยกหุ่นอย่างน้อย  2 คน   มี 2 วิธีท่ีใช้ในการย้ายหุ่น วิธีท่ี 1 คือ ยกหุ่นจากเตียง
ผู้ป่วยแล้วมาวางในรถเข็นนั่งแล้วทําการเคลื่อนย้ายไปเก็บในชั้นเก็บหุ่น ดังรูปท่ี 4  วิธีท่ี 2 คือ  ยกหุ่นจาก
เตียงผู้ป่วย แล้วใช้โต๊ะสําหรับรับประทานอาหารของผู้ป่วยมารับไว้แล้วเข็นไปใส่ตู้เก็บหุ่น ดังรูปท่ี 1.7-1.9 
จากการสอบถามเจ้าหน้าท่ีท่ีเป็นผู้ดูแลห้องซึ่งเป็นผู้หญิงได้ข้อมูลว่าขณะยกหุ่นจะทํา ให้เกิดการเม่ือยล้า
ของกล้ามเนื้อจากการการเอ้ียวตัวออกแรงยกหุ่นและวางหุ่น บริเวณ แขน ไหล่ คอ และแผ่นหลัง  ซึ่งเสี่ยง
ต่อการบาดเจ็บได ้ ดังรูปประกอบท่ี 1.1-1.4 และการนําหุน่จากรถเข็นข้ึนวางบนเตียงผู้ป่วย ดังรูปประกอบ
ท่ี 1.10-1.17 จากสภาพปัญหาดังกล่าวผู้วิจัยได้รวบรวมข้อมูลมาทําการศึกษา และสรุปแนวทางการ
แก้ปัญหาได้ดังนี ้
 1. สร้างห้องเพ่ิมเติมเพ่ือแยกห้องท่ีต้องการใช้หุ่นในการลงปฏิบัติ และใช้เตียงเปล่าในการลงปฏิบัต ิ
 2. เจ้าหน้าท่ีของห้องปฏิบัติการเสนอให้ทางคณะซื้อรถเข็นผู้ป่วยแบบมีพนักพิงศีรษะ และใช้
วิธีการเดิมในการย้ายหุน่และพักหุ่นไว้บนรถเข็นผู้ป่วย    
  3. สร้างอุปกรณ์เพ่ือลดแรงท่ีใช้ในการยกหุ่น และลดปัญหาอาการบาดเจ็บท่ีจะเกิดข้ึนในขณะ
ปฏิบัติงานดังนั้นเม่ือนําข้อมูลท้ัง 3 ข้อพิจารณาผู้วิจัยพบว่า 
 ข้อท่ี 1 ไม่ต้องมีการเคลื่อนย้ายหุ่นอีกเลยเป็นวิธีการท่ีทําให้ปัญหาอาการเม่ือยล้าและบาดเจ็บจาก
การยกหุ่นหมดไป แต่ต้องใช้งบประมาณจํานวนมากเพ่ือท่ีจะทําห้องใหม่และซื้อเตียงผู้ป่วยเพ่ิมและชั้นวาง
หุ่นท่ีมีอยู่แล้วก็จะไม่ได้ใช้ประโยชน์ในการเก็บหุ่นอีก  
          ข้อท่ี 2 รถเข็นผู้ป่วยคันละประมาณ 8,000 บาท   ต้องซื้อประมาณ 4 ตัว เป็นเงิน 32,000  บาท  
รวมกับของเดิม เพ่ือท่ีจะเอาหุ่นลงมาพักไว้ท่ีรถเข็นก่อนได้แล้วทําการ ยกด้วยวิธีเดิมในการนํากลับข้ึนเตียง
ผู้ป่วย วธิีนี้ขณะท่ีนําหุ่นลงมายังรถเข็นผู้ป่วย ยังมีปัญหาเหมือนเดิม กรณีใช้เตียงเปล่าไม่มากไม่ต้องนําหุ่น
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ไปจัดเก็บยังชั้นวางหุ่น และการเคลื่อนย้ายหุ่นท่ีนั่งอยู่บนรถเข็นผู้ป่วยนั้นก็ทําได้ง่ายคล่องตัวเพราะรถเข็น
ผู้ป่วยมีขนาดเล็ก เข็นไปพักไว้ตรงไหนก็สะดวก 

  ข้อท่ี 3 ใช้อุปกรณ์ท่ีสามารถลดแรงในการยกหุ่นและลดอาการบาดเจ็บท่ีอาจจะเกิดข้ึนกับ
ผู้ปฏิบัติงานท่ีผู้วิจัยจะสร้างข้ึน คือ เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ซึ่งสามมารถช่วยลดแรงในขณะยกหุ่นลง   
และข้ึนมาบนเตียงผู้ป่วยแบบวิธีเดิมได้แต่ยังมีขนาดท่ีใหญ่กว่ารถเข็นผู้ป่วย  ทําให้ความคล่องตัวในการ
เคลื่อนย้ายยังไม่ดีนัก 

 ผู้วิจัยจึงมีความคิดท่ีจะสร้างเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นข้ึนมาเพ่ือเป็นต้นแบบใช้งานและศึกษา 
ข้อดี  และข้อด้อยของงานวิจัยชิ้นนี้ต่อไป 

 

                   
 

                รูปท่ี 1.1 เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นออกจากเตียงผู้ป่วย 
 

 

           
 
          รูปท่ี 1.2  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นออกจากเตียงผู้ป่วย 
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                          รูปท่ี 1.3   เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นออกจากเตียงผู้ป่วย 
 

 

            
 

            รูปท่ี 1.4  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นนั่งบนรถเข็นผู้ป่วย 
 

             
 

            รูปท่ี 1.5  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นนั่งบนรถเข็นผู้ป่วย 
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              รูปท่ี 1.6  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังยกหุ่นนั่งบนรถเข็นผู้ป่วย 

 
 

                
 

                    รูปท่ี 1.7  เจ้าหน้าท่ีกําลังนําหุ่นเก็บเข้าชั้น 
 

                
 

                      รูปท่ี 1.8  เจ้าหน้าท่ีกําลังนําหุ่นเก็บเข้าชั้น 
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                         รูปท่ี 1.9  หุ่นเม่ืออยู่ในชั้นเก็บหุ่น 
                              

                               
 
       รูปท่ี 1.10  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
 
 

       
 
     รูปท่ี 1.11  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
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       รูปท่ี 1.12  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
 
 

      
 
          รูปท่ี 1.13  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
 
 

                               
                                       
                          รูปท่ี 1.14  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
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      รูปท่ี 1.15  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นจากรถเข็นมาวางบนเตียงผู้ป่วย 
 

          
 

         รูปท่ี 1.16  เจ้าหน้าท่ี 2 คนกําลังนําหุ่นวางลงบนเตียงผู้ป่วย 
 

 

                                 
 
    รูปท่ี 1.17  เจ้าหน้าท่ี 2 คน  จัดความเรียบร้อยของหุ่นท่ียกข้ึนมาจากรถเข็นผู้ป่วย 
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1.2 วัตถุประสงค์และประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รับ  
     วัตถุประสงค์ของงานวิจยั 
 1. เพ่ือออกแบบสร้างเตียงปรับระดับสูงต่ําได้  ใช้เพ่ือเคลื่อนย้ายหุ่นอาจารย์ใหญ่จากเตียง   

   ไปยังชั้นเก็บหุ่นได้ 
2. เพ่ือลดแรงในการยกหุน่ ของผู้ปฏิบัติงาน 
3. เพ่ือลดเวลาในการเคลื่อนย้าย  

     ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รับ 
1. ช่วยลดอาการปวดเม่ือยขณะปฏิบัติงานและอาการบาดเจ็บท่ีอาจจะเกิดข้ึนขณะ    
    ปฏิบัติงาน 
2. ลดเวลาการเคลื่อนย้ายหุ่น 
3. สามารถเคลื่อนย้ายหุ่นด้วยเจ้าหนา้ท่ีคนเดียวได้ กรณีท่ีมีเจ้าหน้าท่ีผู้ปฏิบัตงิานคนเดียว 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



9 

 

บทที่ 2  

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

 
2.1 รูปแบบการยกโดยใช้เครื่องทุ่นแรงวัตถุ  
     การการยกวัตถุมีด้วยกันหลายรูปแบบโดยใช้เครื่องมือต่างๆเพ่ือช่วยในการทุ่นแรง ดังรายละเอียด
ต่อไปนี้ 
     2.1.1 รอก (Pulley)  
    รอก เป็นอุปกรณ์ผ่อนแรงและอํานวยความสะดวกในการเคลื่อนย้ายสิ่งของ มีลักษณะเป็นล้อ 
โดยร้อยไว้กับเชือกหรือเคเบิล รอกถูกออกแบบมาเพ่ือใช้ในการเคลื่อนย้ายสิ่งของให้สะดวกข้ึนหรือในระบบ
รอกบางชนิดใช้ในการผ่อนแรงรอกจะสามารถทํางานในท่ีท่ี ต้องการระยะในการยกมากๆ ต้นกําลังจะเปน็
มอเตอร์ไฟฟ้า   หรือคนก็ได้ข้ึนอยู่กับลักษณะการใช้งานดังตัวอย่างรูปท่ี 2.1 
 
 
                                         
 
 
 
 
 

รูปท่ี 2.1  การใช้ระบบรอกในการยกของ(ท่ีมา: http://www.tlcthai.com) 

     2.1.2 ระบบไฮดรอลิก (Hydraulic System) 
   ระบบไฮดรอลิก  คือ การส่งถ่ายพลังงานของของไหล ให้เปลี่ยนเป็นพลังงานกล โดยผ่าน 
อุปกรณ์ทํางาน(Actuator) เช่น กระบอกไฮดรอลิก (Hydraulic Cylinder) โดยอาศัยคุณสมบัติท่ีสําคัญของ
น้ํามันคือ ไม่สามารถยุบตัวได้ (Incompressible) จึงสามารถส่งถ่ายกําลังงานได้อย่างมีประสิทธิภาพ ต้น
กําลังจะใช้มอเตอร์ไฟฟ้าขับปั้มไฮดรอลิก ควบคุมการทํางานโดยใช้วาล์วไฮดรอลิก ซึ้งจะให้กําลังสูงและ
ควบคุมการทํางานง่ายและแม่นยํากว่าเม่ือเปรียบเทียบกับระบบนิวแมติกส ์ดังตัวอย่างในรูปท่ี 2.2-2.3 
(ท่ีมา: http://www.thailandindustry.com) 
 

 
รูปท่ี 2.2  ตัวอย่างอุปกรณ์ท่ีใช้ระบบไฮดรอลิกเป็นต้นกําลัง 

Forklift 

Floor Crane  
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                                รูปท่ี 2.3 เอ็กส์ลิฟท์ท่ีใช้ยกรถในอู่ซ่อมรถยนต์ 
 
    2.1.3 ระบบนิวแมติกส์(Pneumatics System) 
   ระบบนิวแมติกสถู์กนํามาใช้ในอุสาหกรรมอย่างแพร่หลายซึ่งหลักการของระบบนิวแมติกสคื์อ  
การนําอากาศมาอัดให้มีความดันสูงด้วยเครื่องอัดอากาศ (Compressor) แล้วนําลมอัดท่ีได้มาเก็บไว้ท่ีถัง
เก็บลมอัด (Reservoir) โดยลมอัดท่ีได้จะมีความดันลมอัดท่ีสูงและมีละอองน้ํา ตลอดจนสิ่งสกปรกปนเปื้อน
มากับลมอัด จึงต้องผ่านชุดควบคุมคุณภาพลมอัด (Service Unit) ก่อนนําไปใช้งานกับอุปกรณ์ทํางานต่อไป
ดังตังอย่างภาพท่ี 2.4 
ท่ีมา: Pneumatics System เดชฤทธิ์ มณีธรรม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

     รูปท่ี 2.4  ตัวอย่างเครื่องท่ีใช้ระบบนิวแมติกส์เครื่อง PACKING 3 ระบบการล้าง บรรจุและปิด 
                  ฝาขวดโดยใช้ระบบนิวแมติกส์ร่วมในการทํางาน(ท่ีมา: http://www.cl-techno.com) 

X-LIFT 
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2.2 เปรียบเทียบระบบไฮดรอลิกและนิวแมติกส์ 
     ข้อดีของระบบไฮดรอลิก 
   1) สามารถรับแรง (Load) ได้สูงมาก ท้ังในแนวเส้นตรงและแนวหมุนโดยให้แรงท่ีคงท่ีทุก      
      ความเร็ว 
   2) สามารถส่งผ่านพลังงานได้ไกลโดยผ่านทางท่อไฮดรอลิกไปยังกระบอกสูบหรือมอเตอร์ 
               ไฮดรอลิกโดยไม่ต้องใช้โซ่หรือเพลาส่งกําลังเหมือนระบบทางกล 
   3) สามารถควบคุมความเร็วการเคลื่อนท่ีได้ง่าย 
   4) power unit ขนาดไม่ใหญม่ากเม่ือเทียบกับระบบนิวแมติกสเ์พ่ือให้ได้กําลังงานเท่ากัน 
   5) การใช้งานสะดวกเนื่องจากสามารถเคลื่อนย้ายชุดโครงสร้างของเครื่องและชุดต้นกําลังไปได้ใน    
                คราวเดียวกัน 
   6) ราคาถูกกว่าระบบนิวแมติกสเ์ม่ือเทียบกับการรับภาระโหลดท่ีเท่ากัน 
     ข้อเสียของระบบไฮดรอลิก  
   1) อุปกรณ์ทํางานอาจเคลื่อนท่ีช้ากว่าระบบนิวแมติกส ์หรือระบบไฟฟ้า 
   2) การออกแบบวงจร และการติดตั้งเดินท่อจะทําได้ยากกว่าระบบนิวแมติกส์ 
   3) สามารถเกิดการรั่วซึมของน้ํามันได้ตามจุดข้อต่อต่างๆ 
   4) การบํารุงรักษายากกว่าระบบนิวแมติกส ์
     ข้อดีของนิวแมติกส์ 
   1) ทนต่อการระเบิด ไม่มีอันตรายจากการระเบิดหรือติดไฟ อุปกรณ์ราคาไม่แพง 
   2) รวดเร็ว ลูกสูบมีความเร็วในการทํางาน1 ถึง 2 m/s ถ้าเป็นลูกสูบแบบพิเศษสามารถทํางานได้ 
                ถึง 10 m/s 
   3) การส่งถ่ายง่าย สามารถเดินท่อในระยะทางไกลได้ และลมท่ีใช้แล้วไม่ต้องนํากลับ สามารถ 
                ปล่อยท้ิงออกสู่บรรยากาศได้เลย(เป็นระบบเปิด) 
   4) การเตรียมและรักษาง่าย สามารถอัดลมไว้ในถึง เพ่ือนําไปใช้งานได้ต่อเนื่อง 
   5) ความปลอดภัย อุปกรณ์ท่ีใช้กับระบบนิวแมติกส์ จะไม่เกิดการเสียหายจากงานท่ีเกินกําลัง 
   6) สะอาด นิวแมติกสมี์ความสะอาด ทําให้อุปกรณ์เครื่องใช้สะอาดหมดจด 
   7) โครงสร้างง่ายต่อการใช้และดูแล 
     ข้อเสียของระบบนิวแมติกส ์
 1) มีขีดจํากัดในการทํางานท่ีมีโหลดมากๆ 
 2) ลมอัดจะมีเสียงดังก่อนระบายสู่บรรยากาศ 
 3) ลมอัดสามารถอัดตัวได้ การทํางานในขณะท่ีมีโหลดอาจทําให้ลูกสูบเคลื่อนท่ีไม่สมํ่าเสมอ 
 4) ความชื้นสามารถปะปนไปได้กับระบบลมอัดทําให้อุปกรณ์ในระบบนิวแมติกสเ์กิดสนิม และ  
              ชํารุดได ้
 5) ความดันลมอัดเปลี่ยนแปลงไปตามอุณหภูมิ ทําให้การควบคุมของระบบเกิดการเปลี่ยนแปลงได้ 
 
ท่ีมา: Pneumatics System เดชฤทธิ์ มณีธรรม 
       http://tassaphan.rmutto.ac.th  
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2.3 วัสดุ 
 วัสดุในท้องตลาดโดยท่ัวไปท่ีเหมาะสมกับการสร้างเตียงในครั้งนี้มีอยู่ 3 อย่างด้วยกันได้แก่ 
อลูมิเนียม สเตนเลส และเหล็กรูปพรรณ ดังรูปท่ี 2.5,2.6 และ 2.7 
 
 
   
   

 

 

 

 

 

 
 
 
 

รูปท่ี 2.5  หน้าตัดอลูมิเนียมแบบต่างๆ 
 

2.3.1 อลูมิเนียม ( Aluminium ) 
        อลูมิเนียม (ภาษาอังกฤษสะกดได้ว่า aluminium หรือ aluminum ในอเมริกาเหนือ) คือธาตุเคมีใน
ตารางธาตุท่ีมีสัญลักษณ์ Al และมีเลขอะตอม 13 เป็นโลหะท่ีมันวาวและอ่อนดัดง่าย ในธรรมชาติ
อะลูมิเนียมพบในรูปแร่บอกไซต์เป็นหลัก และมีคุณสมบัติเด่น คือ ต่อต้านปฏิกิริยาออกซิเดชันได้ดี 
(เนื่องจากปรากฏการณ์ passivation) แข็งแรง และน้ําหนักเบา มีการใช้อะลูมิเนียมในอุตสาหกรรมหลาย
ประเภท เพ่ือสร้างผลิตภัณฑ์ต่าง ๆ มากมาย และอะลูมิเนียมสําคัญต่อเศรษฐกิจโลกอย่างมาก ชิ้นส่วน
โครงสร้างท่ีผลิตจากอะลูมิเนียมสําคัญต่ออุตสาหกรรมอากาศยาน และสําคัญในด้านอ่ืน ๆ ของการขนส่ง
และการสร้างอาคาร ซึ่งต้องการน้ําหนักเบา ความทนทาน และความแข็งแรง 
        อะลูมิเนียมเป็นโลหะท่ีอ่อนและเบาท่ีมีลักษณะไม่เป็นเงา เนื่องจากเกิดการออกซิเดชันชั้นบาง ๆ  
ท่ีเกิดข้ึนเร็วเม่ือสัมผัสกับอากาศ โลหะอะลูมิเนียมไม่เป็นสารพิษ ไม่เป็นแม่เหล็ก และไม่เกิดประกายไฟ 
อะลูมิเนียมบริสุทธิ์มีแรงต้านการดึงประมาณ 49 ล้านปาสกาล (MPa) และ 400 MPa ถ้าทําเป็นโลหะผสม 
อะลูมิเนียมมีความหนาแน่นเป็น 1/3 ของเหล็กกล้าและทองแดง อ่อน สามารถดัดได้ง่าย สามารถกลึงและ
หล่อแบบได้ง่าย    และมีความสามารถต่อต้านการกร่อนและความทนเนื่องจาก    ชั้นออกไซด์ท่ีป้องกัน
อะลูมิเนียมเป็นโลหะท่ีดัดได้ง่ายเป็นอันดับ 2 (รองจากทองคํา) อะลูมิเนียมสามารถนําความร้อนได้ดี จึง
เหมาะสมท่ีจะทําหม้อหุงต้มอาหาร  
ท่ีมา: http://th.wikipedia.org/wiki/Aluminium 
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รูปท่ี 2.6 สเตนเลสรูปพรรณ 

 
2.3.2 สเตนเลส (Stainless Steel) 
 ในทางโลหะกรรมถือว่าเป็นโลหะผสมเหล็ก ท่ีมีโครเมียมอย่างน้อยท่ีสุด 10.5%  เนื่องจากโลหะ
ผสมดังกล่าวไม่เป็นสนิม ท่ีมีสาเหตุจากการทําปฏิกิริยากันระหว่าง ออกซิเจนในอากาศกับโครเมียมในเนื้อ
สเตนเลส เกิดเป็นฟิล์มบางๆเคลือบผิวไว้ ทําหน้าท่ีปกป้องการเกิดความเสียหายให้กับตัวเนื้อสเตนเลสได้
เป็นอย่างดี ปกป้องการกัดกร่อน และไม่ชํารุดหรือสึกกร่อนง่ายอย่างโลหะท่ัวไป  ในท้องตลาดเราสามารถ
พบเห็น สเตนเลสเกรด 18-8 มากท่ีสุด ซึ่งเป็นการระบุถึง ธาตุท่ีเจือลงในในเนื้อเหล็กคือ โครเมียมและนิ
เกิล ตามลําดับ สเตนเลสประเภทนี้จัดเป็น Commercial Grade คือมีใช้ท่ัวไปหาซื้อได้ง่าย มักใช้ทํา
เครื่องใช้ท่ัวไป ซึ่งเราสามารถจําแนกประเภทของสเตนเลสได้จากเลขรหัสท่ีกําหนดข้ึนตามมาตรฐาน AISI 
เช่น 304 304L 316 316L เป็นต้น ซึ่งส่วนผสมจะเป็นตัวกําหนดเกรดของสเตนเลส ซึ่งมีความต้องการใน
การใช้งานท่ีแตกต่างกันออกไป สเตนเลสกับการเกิดสนิม ปกติ Stainless steel จะไม่เป็นสนิมเพราะท่ีผิว
ของมันจะมีฟิล์มโครเมียมออกไซด์ บางๆเคลือบผิวอยู่อันเนื่องมาจากการทําปฏิกิริยากันระหว่าง Cr ใน 
Stainless steel กับ ออกซิเจนในอากาศ การทําให้ Stainless steel เป็นสนิมคือการถูกทําลายฟิล์ม
โครเมียมออกไซด์ ท่ีเคลือบผิวออกไปในสภาวะท่ี Stainless steel สามารถเกิดสนิมได้ ก่อนท่ีฟิล์มโครเมียม
ออกไซด์จะก่อตัวข้ึนมาอีกครั้ง สเตนเลสถูกใช้ในงานตกแต่งอาคาร และภาชนะใส่อาหาร ด้วยคุณสมบัติ
ดังกล่าวเนื่องด้วยความมันวาวของผิวและการไม่เกิดสนิม ดังตัวอย่างรูปท่ี 2.6 

2.3.3 เหล็กรูปพรรณ (Steel) 
 เหล็กรูปพรรณ คือ โลหะท่ีได้จากการนําเหล็กโครงสร้างมาทําเป็นรูปร่างลักษณะต่างๆโดยอาศัย
กรรมวิธีรีดร้อนหรือรีดเย็นตามท่ีต้องการ ข้อดีคือราคาถูกและการนํามาใช้ในงานสร้างทําได้ง่าย โดยจะ
แสดงตัวอย่างเหล็กรูปพรรณ ดังรูปท่ี 2.7 
 
 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 2.7  เหล็กรูปพรรณ 
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บทที่ 3  
วิธีการดําเนินการ 

 
ในการทําการวิจัยในครั้งนี้ ผู้ทํางานวิจัยได้กําหนดข้ันตอนการดําเนินการวิจัยดังนี้ 
 1. ศึกษาข้อมูล  ทฤษฏีท่ีเก่ียวข้อง จากตําราต่างๆและเอกสารงานวิจัยท่ีเก่ียวข้อง เพ่ือเป็นข้อมูล      
     ในการออกแบบสร้างชิ้นงาน และระบบควบคุม 
 2. ออกแบบและสร้าง โดยทําการออกแบบชิ้นส่วนต่างๆและจําลองการทํางานในโปรแกรม Solid       
              Work เพ่ือหาระยะต่างๆท่ีถูกต้องก่อนทํางานกับชิ้นงานจริง 
 3. ทดสอบการทํางาน โดยใชส้ิ่งของท่ีมีน้ําหนักใกล้เคียงกับน้ําหนักจริงของหุ่น  
 4. เก็บข้อมูลบันทึกผล โดยนําไปใช้กับสถานท่ีจริงและบันทึกผลลงในตารางบันทึกผล 
 5. สรุปและวิเคราะห์ผลท่ีได้จากการออกแบบ และการใช้งานจริงว่าตรงตามวัตถุประสงค์หรือไม่ 
 
3.1 ศึกษาข้อมูล ทฤษฏีท่ีเกี่ยวข้อง 
        1) ศึกษาสภาพปัญหาท่ีเกิดข้ึนจากการทํางานของเจ้าหน้าท่ี โดยการบอกเล่าและดูการปฏิบัติงาน
จริง ดังรูปท่ี 3.1 สํารวจในพ้ืนท่ีทํางานในส่วนท่ีเก่ียวข้องกับการปฏิบัติงาน เช่น ระยะทางเดิน ระยะประตู 
เป็นต้น   
 

 
รูปท่ี 3.1  ท่าทางในการยกหุ่นขณะปฏิบัติงาน 

  
 2) ศึกษาวิธีการใช้เครื่องทุ่นแรงในการยกวัตถุแบบต่างๆเพ่ือนําวิธีการยกมาปรับใช้กับเครื่องมือท่ี       
              ต้องการสร้าง 
 3) หาข้อมูลเก่ียวกับอุปกรณ์ท่ีมีขายในท้องตลาดและหาได้ไม่ยากเพ่ือนํามาใช้ในการออกแบบสร้าง 
 
3.2 การออกแบบและสร้าง  
 การออกแบบเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นครั้งนี้ผู้วิจัยได้คํานึงถึงความสะดวกในการใช้งานสภาพ
พ้ืนท่ีท่ีนําไปใช้งานราคาต้นทุนในการสร้าง เป็นองค์ประกอบหลักโดยผู้วิจัยได้แบ่งส่วนประกอบท่ีสําคัญของ
เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นออกเป็น 3 ส่วน คือ โครงสร้าง ชุดต้นกําลัง และชุดควบคุม 
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         3.2.1 การออกแบบโครงสร้าง 
        วัสดุโครงสร้างท้ังหมดใช้เหล็กรูปพรรณซึ่งหาได้ง่ายในท้องตลาดนํามาปรับเปลี่ยนรูปแบบ
ตามงานท่ีต้องการสร้างได้ง่าย ราคาถูกและแข็งแรง ในส่วนของล้อท่ีใช้เป็นล้อขนาดไนลอนขนาด 4 นิ้ว ซึ่ง
สามารถรับน้ําหนักได้มากแรงเสียดทานต่ําทําให้สามารถเคลื่อนท่ีได้สะดวก 
        กลไกการปรับระดับเตียงใช้แบบ   เอ็กส์ลิฟท์เนื่องจากมีข้อดีตรงท่ีพ้ืนด้านบนท่ีใช้รองรับตัว
หุน่โดยรอบไม่ต้องมีอุปกรณ์พยุงหรือรับน้ําหนัก ซึ่งจําเป็นสําหรับงานครั้งนี้เพราะต้องทําการเคลื่อนหุ่นเข้า
และออกจากทางด้านข้างท้ังสองข้าง อยู่ตลอดการใช้เอ็กส์ลิฟท์แบบสองชั้นนั้นจะทําให้ระยะความยาวของ
เตียงปรับระดับสั้นลง ซึ่งเป็นผลดีขณะเคลื่อนย้ายหุ่น เนื่องจากเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นนี้ไม่
จําเป็นต้องยาวมากว่าตัวหุ่น เพียงแต่ต้องให้หุ่นสามารถวางอยู่บนเตียงได้อย่างม่ันคงก่อนท่ีจะนําไปใส่ชั้น
เก็บหุ่นแบบเคลื่อนท่ีได้อีกต่อไปดังรูปท่ี 3.2 โดยรายละเอียดแบบเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นนั้นจะอยู่ใน
ภาคผนวก 
 

  
รูปท่ี 3.2  ตัวอย่างแบบเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 

  
        3.2.2 การออกแบบชุดต้นกําลัง 
      จากกลไกในการทํางานของเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นซึ่งเป็นแบบเอ็กส์ลิฟท์ผู้วิจัยต้องการ     
        ระบบต้นกําลังท่ีจะมาขับกลไกของเอ็กส์ลิฟท์โดยต้องมีคุณสมบัติคือ 

 - น้ําหนักเบา 
 - ให้กําลังสูง 
 - เคลื่อนย้ายได้สะดวก 
 - ควบคุมการปรับระดับได้นิ่มนวล 

 จากความต้องการดังกล่าว ผู้วิจัยจึงเลือกใช้ต้นกําลังขับเคลื่อน เป็นชุดไฮดรอลิกขนาดเล็ก 
(Hydraulic Mini Power Pack) ซึ่งใช้พลังงานแบตเตอรี่ 12 โวลท์ ของรถยนต์ซึ่งหาซื้อได้ง่ายโดยท่ัวไป
และกระบอกไฮดรอลิกแบบสองทาง (doubble Action Cylinder) ขนาดแรงดันของชุดไฮดรอลิกสูดสุด 
100 บาร์ และสามารออกแรงยกท่ีมุม 15 องศาได้ไม่น้อยกว่า 100 กิโลกรัม ดังรูปท่ี 3.3 
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       รูปท่ี 3.3 อุปกรณ์ไฮดรอลิก 
  
 อุปกรณ์ควบคุมการทํางานของระบบต้นกําลังเพ่ือปรับระดับความสูง,ต่ํา ได้แก่ Solenoid Valve    
ชนิด 4/3 เพ่ือให้การทํางานสอดคล้องกับวัตถุประสงค์ท่ีต้องการ โดยทํางานสัมพันธ์กับกระบอกสูบซึ่งเป็น
แบบสองทาง (Double Action) สามารถควบคุมความเร็วของการเคลื่อนท่ีข้ึนลงและความราบเรียบในการ
การปรับระดับโดยตัว Flow Control Valve และมี Pilot Check เพ่ือป้องกันการรั่วภายในระบบซึ่งทําให้
ระดับพ้ืนเตียงปรับระดับลดลงเองขณะหยุดนิ่งในตําแหน่งต่างๆ ซึ่งทําให้เกิดอุปสรรคระหว่างการทํางาน 
ขณะเลื่อนพ้ืนสไลด์เข้าออกได ้ตัวอย่างอุปกรณ์ ดังรูปท่ี 3.4-3.6 
 

 

 

 
               

รูปท่ี 3.4  4/3 Electric Solenoid Valve  
 
 

 
 

                                         รูปท่ี 3.5  Flow control Valve 
 
 

 

 

                                         รูปท่ี 3.6  Pilot Check Valve 

Double Action Cylinder 

Hydraulic Mini Power Pack 
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 ชนิดของวาล์วท้ังสามตัวต้องใช้เป็นประเภทซ้อน จึงจะสามารถนํามาประกอบต่อกันให้สามารถ
ทํางานได้และต้องใช้โบลท์หัวจมขนาด M5x145 mm. ขันยึดวาล์วท้ังสามตัวเข้าด้วยกันกับหน้าแปลนของ
ปั้มไฮดรอลกิ 

 3.2.3 การออกแบบชุดควบคุม 
        ความต้องการในการควบคุมการทํางานของเตียงปรับระดับคือ 
  - ใช้รีโมทในการควบคุม 
  - สามารถกดปุ่มเพ่ือปรับระดับข้ึนลงได้โดยง่ายและนิ่มนวล 
  - สามารถปรับระดับให้หยุดในตําแหน่งต่างๆได้โดยไม่มีการเปลี่ยนตําแหน่งเอง 
  - มี Limit switch ตัดการทํางานเพ่ือความปลอดภัยในขณะเตียงเคลื่อนท่ีลงต่ําสุดและ 
             สูงสุด 
 การออกแบบวงจรจะใช้การจําลองวงจรในโปรแกรม FLUIDSIM ก่อนซึ่งในโปรแกรมจะมี
เครื่องหมายสัญลักษณ์ของระบบไฮดรอลิกครบถ้วนเพียงพอท่ีจะสามารถจําลองการทํางานของวงจรได้ 
จากนั้นจึงนํามาเขียนเพ่ิมเติมในรายละเอียดบางส่วนด้วยโปรแกรมอ่ืนๆ จึงได้วงจรการทํางานท่ีครบถ้วน
ออกมาดังภาพท่ี 1 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.7 หน้าต่างโปรแกรม FLUID SIM 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.8 วงจรควบคุมการทํางานของชุดไฮดรอลิก 
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รูปท่ี 3.9 เม่ือเปิดเครื่องไปยังตําแหน่ง ON 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.10 เม่ือกดปุ่มรีโมท UP 
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รูปท่ี 3.11 เม่ือกดปุ่มรีโมท DOWN 

3.3 การสร้าง 
 สร้างโครงสร้างยึดชุดปรับระดับตัว X กรอบบนและกรอบล่าง และส่วนประกอบต่างตามท่ี
ออกแบบไว้โดยใช้เครื่องมือ และข้ันตอนดังรูปท่ี 3.12-3.45 
 
 

 

 

   
  

 
รูปท่ี 3.12 เครื่องเลื่อยสายพานสําหรับตัดเหล็กโครงสร้าง 

 
  

 

 

 

 

รูปท่ี 3.13 แสดงชิ้นส่วนของโครงสร้างท่ีผ่านการตัดเรียบร้อยแล้ว 
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รูปท่ี 3.14 เจาะรูแขนเอ็กส์ลิฟท์ตามตําแหน่งโดยใช้ดอกโฮลด์ซอว ์

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.15 ชิ้นงานท่ีผ่านการเจาะ 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.16 ใช้เครื่องกัดเซาะร่องกรอบบน และล่าง 
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 รูปท่ี 3.17  ชิ้นงานท่ีผ่านการเซาะร่อง 
 
 

 
 

รูปท่ี 3.18 นําชิ้นส่วนของกรอบบนและล่างมาเชื่อมประกอบกันโดยเครื่องเชื่อมไฟฟ้า 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
รูปท่ี 3.19  สร้างบู๊ชยึดโครงสร้างโดยใช้เครื่องกลึง 
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รูปท่ี 3.20  บู๊ชยึดโครงสร้างท่ีผ่านการกลึงตามแบบเพ่ือเชื่อมกับแขนยก 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี 3.21 นําบู๊ชของท่อยึดโครงสร้างมาต๊าปเกลียว 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.22 ท่อยึดโครงสร้าง 

เช่ือมประกอบท้ัง 3 ชุด 
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              รูปท่ี 3.23 สร้างฐานปั้มไฮดรอลิกโดยใช้เหล็กแผ่นโดยอัดด้วยเครื่องอัดไฮดรอลิก  
                            ดัดให้ได้ตามแบบท่ีต้องการ 

 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 3.24 เตรียมลูกปืนและล้อสําหรับประกอบโครงสร้าง 
 

 
 

                                                                 
 
 
 

 
รูปท่ี 3.25 ประกอบลูกปืนเข้ากับบู๊ชยึดแขนยก 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                        รูปท่ี 3.26 นําชิ้นส่วนโครงสร้างท้ังหมดประกอบเข้าด้วยกัน 
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                        รูปท่ี 3.27 หาตําแหน่งขายึดปั้มไฮดรอลิกและเชื่อมประกอบ 
 
 
 

                                 
 

                                   รูปท่ี 3.28  ตําแหน่งการติดตั้งปั้มไฮดรอลิก 
           
 

                                 
 
                            รูปท่ี 3.29  สร้างขายึดเพลารองรับน้ําหนักแผ่นสไสลด์ 
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รูปท่ี 3.30  สร้างบู๊ชของเพลารองรับน้ําหนัก 
 

 
 
 
 
 

                          
 
 
 

 
 
 

 
รูปท่ี 3.31  ลบมุมขายึดเพลารองรับน้ําหนักแผ่นสไลด์และประกอบกับเพลา 

 
 

                                                   
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.32  ขายึดเพลารองรับน้ําหนักส่วนบน 
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รูปท่ี 3.33  สร้างบู๊ชขายึดเพลารองรับน้ําหนักส่วนบน 
 

 
          
 
        
 
 
 
 
 
 

 
                                           รูปท่ี 3.34  เชื่อมประกอบ 

 
 

 
          
 
      
 
 
 
 

 
รูปท่ี 3.35  กลึงเสื้อลูกปืนสไลด ์
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รูปท่ี 3.36  นําเสื้อลูกปืนสไลด์ท่ีกลึงเสร็จมาเชื่อมประกอบแขนประคองลูกปืนสไลด์ 

 
 
         

 

 

 

 

 

ท่ี 3.37  ชั้นย้ายหุ่นแบบเคลื่อนท่ีและทําสีเดียวกับเตียงปรับระดับ 
 

          
 

 

 

 

 

 

                             รูปท่ี 3.38  ต่อวงจรควบคุมและทดสอบเบื้องต้นรูป 
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รูปท่ี 3.39  ตําแหน่งกล่องควบคุม 
 
 

 
 
                 
     

 
 
 

รูปท่ี 3.40  ชุดแขนล็อค 
 

          

 
 
 
 
 
 
 
 

                        รูปท่ี 3.41  นําชุดแขนสไลด์มาหาตําแหน่งเพ่ือเชื่อมประกอบ 
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รูปท่ี 3.42  ถอดแยกชิ้นส่วนเพ่ือทําส ี
 

 

 
                           รูปท่ี 3.43  ล้างทําความสะอาดชิ้นส่วน พ่นสีรองพ้ืนและพ่นสีจริง 
 

 

 

 

  

 

 

รูปท่ี 3.44  นําชิ้นส่วนท้ังหมดมาประกอบเข้าด้วยกัน 
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                    รูปท่ี 3.45  เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นท่ีประกอบเสร็จสมบูรณ์ 

3.4 ทดสอบการทํางาน 

 1) การทดสอบการทํางานด้วยการทดลองใช้รีโมทปรับระดับเตียงเปล่าข้ึนลงและสังเกตการทํางาน
ของเครื่องและทดสอบการทํางานของลิมิตสวิทช์ในขณะท่ีเตียงเคลื่อนท่ีลงต่ําสุด และสูงสุดว่าทํางานปกติ
หรือไม่จากตําแหน่งในรูปท่ี 3.46 

 

 

 

 

 

 

                                  รูปท่ี 3.46  ตําแหน่งการติดตั้งลิมิตสวิทช ์

 2) ทดสอบการปรับระดับข้ึนลงโดยมีน้ําหนักจําลองท่ีใกล้เคียงกับหุ่น โดยใช้อาสาสมัครท่ีเป็นคน
จริงนอนบนพ้ืนเตียงสไลด์ 
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รูปท่ี 3.47  การทดลองยกขณะมีน้ําหนักใกล้เคียงหุ่น 

 

 

 

 

 

 รูปท่ี 3.48  ทดสอบการเลื่อนถาดสไลด์ไปทางด้านซ้ายและขวา 

 3) ทดลองปรับระดบั เตียงปรับระดบัสาํหรับย้ายหุน่โดยให้หยดุในตําแหนง่ชั &นที' 1,2 และ 3 ของชั &นเก็บหุน่

แบบเคลื'อนที'ได้ ดงัรูปที' 3.47-3.51    

 

         

 

 

 

รูปท่ี 3.49  ตําแหน่งชั้นท่ี 1 ของเตียงของชั้นเก็บหุ่นแบบเคลื่อนท่ี 
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รูปท่ี 3.50  ตําแหน่งชั้นท่ี 2 ของเตียงของชั้นเก็บหุ่นแบบเคลื่อนท่ี 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.51  ตําแหน่งชั้นท่ี 3 ของเตียงของชั้นเก็บหุ่นแบบเคลื่อนท่ี 

3.5 การเก็บข้อมูล 
 ผู้วิจัยได้ออกแบบวิธีการทดลองและสร้างตารางสําหรับใช้ในการบันทึกผลการทดลองดังนี้ 
การทดลองท่ี 1 
 เงื่อนไขการทดลอง 
  1)ใช้วิธีการเคลื่อนย้ายโดยใช้รถเข็นผู้ป่วยแบบนั่ง (วิธีการแบบเดิม) 
                     2)จํานวนผูป้ฏิบัติงาน 2 คน 
 
ตารางท่ี 3.1 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยไปยังชั้นเก็บหุ่น (จากห้องฝึกปฏิบัติการ            
                พยาบาล 5 ไปยัง หน้าห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 3 ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  
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ตารางท่ี 3.2 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นไปยังเตียงผู้ป่วย (จากหน้าห้องฝึก    
                ปฏิบัติการพยาบาล 3 ไปยัง ห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 5 ) 
 
 

 

 

 

การทดลองท่ี 2 

 เงื่อนไขการทดลอง 
  1)ใช้วิธีการเคลือ่นย้ายโดยใชเ้ตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
  2)จํานวนผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 
ตารางท่ี 3.3 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยไปยังชั้นเก็บหุ่น (จากห้องฝึกปฏิบัติการ            
                พยาบาล 5 ไปยัง หน้าห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 3 ) 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  

 
 
ตารางท่ี 3.4 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นไปยังเตียงผู้ป่วย(จากหน้าห้องฝึกปฏิบัติการ            
                พยาบาล 3 ไปยัง ห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 5 ) 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  

 

 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  
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การทดลองท่ี 3 

 เงื่อนไขการทดลอง 
  1)ใช้วิธีการเคลือ่นย้ายโดยใชเ้ตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
  2)จํานวนผู้ปฏิบัติงาน 1 คน 
 
ตารางท่ี 3.5 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยไปยังชั้นเก็บหุ่น (จากห้องฝึกปฏิบัติการ            
                พยาบาล 5 ไปยัง หน้าห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 3 ) 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  

 
ตารางท่ี 3.6 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นไปยังเตียงผู้ป่วย(จากหน้าห้องฝึกปฏิบัติการ            
                พยาบาล 3 ไปยัง ห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 5 ) 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1  
2  
3  
4  
5  

 
หมายเหตุ  1 ชุด หมายถึง มีการเคลื่อนย้ายหุ่นไปทีละ 1 ตัว จํานวน 3 ครั้ง 
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ตารางท่ี 3.7  แบบสอบถามความพึงพอใจผู้ใช้ 
 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

หมายเหต ุ   5=ดีมาก, 4=ด,ี 3=ปานกลาง, 2=น้อย, 1=น้อยมาก 
ข้อเสนอแนะ
.................................................................................................................................................................................................................... 

 

ตารางท่ี 3.8  เปรียบเทียบแรงในการใช้อุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่น  

 

หมายเหต ุ หมายเลข 5=มากท่ีสุด, 4=มาก,  3=ปานกลาง,  2=น้อย,  1=น้อยมาก  
              (ภาพการเคลื่อนย้ายหน้า 50-55) 
 
3.6 การวิเคราะห์ผลการทดลอง 
 ผู้วิจัยได้นําผลการทดลองมาวิเคราะห์โดยใช้หลักการทางสถิติในเรื่องของค่าเฉลี่ย และร้อยละ 

 

หัวข้อประเมิน 
ระดบัความพงึพอใจ 

5 4 3 2 1 

1.ด้านโครงสร้าง  

        -ความเหมาะสมของขนาด      

        -นํ &าหนกั      

       -ความสวยงาม      

2.ด้านการใช้งาน  

       -การเคลื'อนย้าย      

       -การควบคมุการปรับระดบั      

       -การนําหุน่ขึ &น และลงจากเตยีงปรับระดบั      

       -การช่วยผอ่นแรง      

หัวข้อประเมิน 
ระดับแรงท่ีใช้ 

เก้าอีเ้ข็นผู้ป่วย เตียงปรับระดับ 

5 4 3 2 1 5 4 3 2 1 
1.การออกแรงเข็นอุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่นระหว่างจุดเริ่มต้น     
   ไปยังชั้นเก็บหุ่น และกลับมายังจุดเริ่มต้น 

    
 

   
  

2.การออกแรงนําหุ่นลงจากเตียงผู้ป่วยมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย     
 

   
  

3.การออกแรงนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายเข้าเก็บยังชั้นเก็บหุ่น     
 

   
  

4.การออกแรงนําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นลงมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย     
 

   
  

5.การนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายข้ึนไปวางบนเตียงผู้ป่วย     
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บทท่ี 4 

ผลการทดลอง 

 
เรื่องเวลา 
จากการทดลองโดยใช้เงื่อนไข 3 เงื่อนไขต่อไปนี้ 
 การทดลองท่ี 1 
      1)ใช้วิธีการเคลื่อนย้ายโดยใช้รถเข็นผู้ป่วยแบบนั่ง (วิธีการแบบเดิม) 
      2)จํานวนผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 การทดลองท่ี 2 
     1)ใช้วิธีการเคลื่อนย้ายโดยใชเ้ตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
     2)จํานวนผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 การทดลองท่ี 3 
     1)ใช้วิธีการเคลือ่นย้ายโดยใชเ้ตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
     2)จํานวนผู้ปฏิบัติงาน 1 คน 
 ได้ผลการทดลองเปรียบเทียบกันดังตารางต่อไปนี้ 
 
ตารางท่ี 4.1 เปรียบเทียบเวลาการเคลื่อนย้าย 3 แบบ 

 
หมายเหตุ 1 ชุด มีการเคลื่อนย้ายหุ่น 3 ตัว  

การทดลอง
ท่ี 

ชุดท่ี 
เวลาเคลื่อนย้าย
หุ่นขาไป(นาที) 

เวลาเคลื่อนย้าย 
หุ่นขากลับ(นาที) 

เวลารวม 
(นาที) 

ค่าเฉลี่ยรวมไป-กลับ 
(นาที) 

1 

1 3.04 3.03 6.07 

6.14 
2 3.06 2.51 5.57 
3 3.00 2.42 5.42 
4 3.05 3.07 6.07 
5 3.02 2.59 5.61 

2 

1 3.07 3.32 6.39 

6.38 
2 3.14 3.26 6.40 
3 2.58 3.00 5.58 
4 3.00 3.03 6.03 
5 2.49 3.05 5.54 

3 

1 3.54 5.12 9.06 

8.30 
2 3.27 4.21 7.48 
3 4.03 4.29 8.32 
4 3.25 3.55 7.20 
5 3.44 4.03 7.47 
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 จากการเปรียบเทียบเวลาการเคลื่อนย้าย 3 แบบ จะเห็นว่าการทดลองท่ี 1 ใช้เวลาน้อยท่ีสุด 6.14 
นาที ซึ่งเป็นการใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย ส่วนการใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นใช้เวลา 6.38 วินาที ต่างกัน 24 
วินาที 
 
เรื่องความพึงพอใจ 
ตารางท่ี 4.2  แสดงความพึงพอใจผู้ใช้ของผู้ทดลองใช้งาน 3 คน 

 

  

หมายเหต ุ   5=ดีมาก, 4=ด,ี 3=ปานกลาง, 2=น้อย, 1=น้อยมาก 
หมายเลขในหัวข้อประเมินท่ี 1 และ 2 คือจํานวนคนท่ีประเมิน  
 
ข้อเสนอแนะ   ไม่มี 

  
 จากตารางท่ี 4.2 แสดงความพึงพอใจผู้ใช้ จะมีการสอบถามเจ้าหน้าท่ีผู้ปฏิบัติงาน 3 คนโดยใช้
ตาราง ค-7, ค-8, ค-9 และได้รวบรวมผลมาไว้ในตารางนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หัวข้อประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ ค่า 

เฉลี�ย 5 4 3 2 1 

1.ด้านโครงสร้าง   

        -ความเหมาะสมของขนาด  3    4 

        -นํ &าหนกั 1 2    4.3 

       -ความสวยงาม 1 2    4.3 

2.ด้านการใช้งาน   

       -การเคลื'อนย้าย 1 2    4.3 

       -การควบคมุการปรับระดบั 1 2    4.3 

       -การนําหุน่ขึ &น และลงจากเตยีงปรับระดบั 1 2    4.3 

       -การช่วยผอ่นแรง 1 2    4.3 
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ตารางท่ี 4.3  เปรียบเทียบแรงในการใช้อุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่น  

 

หมายเหต ุ หมายเลข 5=มากท่ีสุด, 4=มาก,  3=ปานกลาง,  2=น้อย,  1=น้อยมาก  
              ในแถวหัวข้อประเมินท่ี 1-5 คือจํานวนคนท่ีให้คะแนน 
 

ข้อเสนอแนะ ควรออกแบบเตียงปรับระดับให้สามารถเข็นคนเดียวได้สะดวก  
 
แผนภูมิแท่งท่ี 4.1 เปรียบเทียบการออกแรงระหว่างการใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยและเตียงปรับระดับ 
 

 

0

0.5

1

1.5

2

2.5

3

3.5

4

4.5

5

เก้าอี &เข็นผู้ ป่วย

เตียงปรับระดบั

หัวข้อประเมิน 

ระดับแรงท่ีใช้ 

เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย เตียงปรับระดับ 
ระดับคะแนน 

คะ
แน

นเ
ฉล

ี่ย ระดับคะแนน 

คะ
แน

นเ
ฉล

ี่ย 

5 4 3 2 1 5 4 3 2 1 

1.การออกแรงเข็นอุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่นระหวา่งจุดเร่ิมต้น     
   

3 
 

2 
 

2 1 
  

3.6 
   ไปยังชั้นเก็บหุ่น และกลบัมายังจุดเร่ิมต้น 

2.การออกแรงนําหุ่นลงจากเตียงผู้ป่วยมายังอุปกรณ์เคลื่อนยา้ย 2 1 
   

4.6 
   

3 
 

2 

3.การออกแรงนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายเข้าเก็บยังชัน้เก็บหุ่น 2 1 
   

4.6 
  

2 1 
 

2.6 

4.การออกแรงนําหุ่นจากชัน้เก็บหุ่นลงมายงัอุปกรณ์เคลื่อนย้าย 2 1 
   

4.6 
  

2 1 
 

2.6 

5.การนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายข้ึนไปวางบนเตียงผูป้่วย 2 1 
   

4.6 
   

2 1 1.6 

ระ
ดับ

แร
งที่

ใช้
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บทที่ 5  

สรุปผลการทดลอง วิเคราะห์ผลและข้อเสนอแนะ 

สรุปผลการทดลอง 

 การทดลองเก็บข้อมูลในเรื่องของเวลาการปฏิบัติงานได้ผลคือ การทดลองโดยการใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย
ในการเคลื่อนย้ายหุ่นและมีผู้ปฏิบัติงาน 2 คนนั้นใช้เวลา 6.14 นาที ซึ่งเป็นเวลาเฉลี่ยท่ีดีท่ีสุด ต่อมาคือ การ
ทดลองโดยใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น เคลื่อนย้ายหุ่นโดยใช้ผู้ปฏิบัติงาน 2 คนใช้เวลาเฉลี่ย 6.38 
นาที และสุดท้ายเป็นการทดลองใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น เคลื่อนย้ายหุ่นโดยใช้ผู้ปฏิบัติงานเพียงคน
เดียว ใช้เวลา 8.30 นาที  
 ในเรื่องความพึงพอใจ จากการสอบถามในเรื่องของ ความเหมาะสมของขนาด น้ําหนัก และความ
สวยงามอยู่ในค่าเฉลี่ยระดับ 4 และในเรื่องของ การเคลื่อนย้าย การควบคุมการปรับระดับ การนําหุ่นข้ึน
และลงจากเตียง รวมถึงการช่วยลดแรง อยู่ในค่าเฉลี่ยระดับท่ี 4 เช่นเดียวกัน 
 จากวัตถุประสงค์ของโครงการวิจัย ข้อท่ี 1 เพ่ือออกแบบสร้างเตียงปรับระดับสูงต่ําได้ ใช้เพ่ือ
เคลื่อนย้ายหุน่ฝึกจากเตียงผู้ป่วยไปเก็บยังชั้นเก็บหุ่น บรรลุวัตถุประสงค์ ข้อท่ี 2 เพ่ือลดแรงในการยกหุ่น
ของผู้ปฏบิัติงาน บรรลุวัตถุประสงค์ ข้อท่ี 3 เพ่ือลดเวลาในการเคลื่อนย้าย ไม่บรรลุวัตถุประสงค์เนื่องจาก
เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น มีขนาดใหญ่กว่าเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยประมาณ 2.5 เท่า และน้ําหนักมากกว่า
ประมาณ 4 เท่า โดยเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยมีน้ําหนักประมาณ 20 กิโลกรัม แต่เตียงปรับระดับมีน้ําหนักประมาณ 
85 กิโลกรัม เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย  จึงทําใหก้ารเคลื่อนย้ายหุ่นด้วยเตียงปรับระดับทําได้ช้ากว่าเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยโดย
จะแสดงการออกแรงทํางานในข้ันตอนต่างๆเปรียบเทียบวิธีการเดิม(เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย) และวิธีการใหม่(เตียง
ปรับระดับ) ดังแผนภูมิแท่งท่ี 4.1            
 
วิเคราะห์ผล 

จากการทดลองเก็บข้อมูลในเรื่องของเวลามาทําการเปรียบเทียบกันของเงื่อนไขการทดลองท้ัง 3 เงื่อนไข 
เงื่อนไขท่ี 1  
 ใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยเคลื่อนย้ายหุ่นโดยผู้ปฏิบัติงาน 2 คน จะใช้เวลาน้อยท่ีสุด เนื่องมาจากการยกโดย
ใช้แรงของเจ้าหน้าท่ี สามารยกหุ่นมาวางบนเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยได้เลยและสามารเคลื่อนย้ายได้สะดวกเพราะ
เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยมีขนาดเล็ก น้ําหนักเบา แต่จะต้องออกแรงมากในการยกหุ่นจากเตียงผู้ป่วยมายังเก้าอ้ีเข็น
ผู้ป่วยและยังต้องยกหุ่นจากเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยเข้าชั้นเก็บอีกครั้ง จากนั้นในการนําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นกลับมายัง
เตียงผู้ป่วยต้องมีการยกอีก 2 ครั้ง รวมการยกไปกลับ 4 ครั้ง ทําให้เกิดความเม่ือยล้าจากการยกหุ่นหลาย
ครั้งติดต่อกัน  
เงื่อนไขท่ี 2 
 ใชเ้ตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นโดยผู้ปฏิบัติงาน 2 คน จะใช้เวลาเฉลี่ยมากกว่าเงื่อนไขท่ี 1 24 
วนิาทีเนื่องจากเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นมีน้ําหนักมากกว่าเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย ทําให้การเคลื่อนท่ีในขณะ
ย้ายหุ่นทําได้ช้ากว่า แต่ในเรื่องของการยกหุ่นจากเตยีงผู้ป่วยลงมายังเตียงปรับระดับฯ จะทําได้ง่ายกว่าและ
เบาแรงกว่า ส่วนการนําไปเก็บยังชั้นเก็บหุ่นนั้นทําได้สะดวกมาก เพราะเม่ือนําเตียงปรับระดับสําหรับย้าย
หุ่นไปแนบกับชั้นเก็บหุ่นแล้วปรับระดับให้เสมอกับช่องเก็บหุ่นท่ีจะเก็บ จากนั้นใช้วิธีดันหุ่นเข้าไปซึ่งจะเบา
แรงกวา่การยกหุ่นมาก และการนําหุ่นกลับไปยังเตียงผู้ป่วย ก็ใช้วิธีการดึงจากชั้นเก็บหุ่นลงมาบนพ้ืนเตียง
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ย้ายหุ่น จากนั้นนําเตียงย้ายหุ่นไปแนบข้างเตียงผู้ป่วย เลื่อนถาดสไลด์ของเตียงย้ายหุ่นไปบนเตียงผู้ป่วย
เล็กน้อย แล้วทําการผลักหุ่นลงบนเตียงผู้ป่วย ทําให้การใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นนั้นใช้การยกหุ่น 
แค่ 1 ครั้งในช่วงสั้นๆ และเป็นการดึงและผลักหุ่นในระดับพ้ืนท่ีใกล้เคียงกัน 3 ครั้ง (จากรูปหน้า 53-55) 
เงื่อนไขท่ี 3 
 ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นโดยผู้ปฏิบัติงาน 1 คน จะใช้เวลาเฉลี่ยมากกว่าเงื่อนไขท่ี 1 2.16 
นาทีและมากกว่าเงื่อนไขท่ี 2 1.52 นาที เนื่องจากการนําหุ่นจากเตียงผู้ป่วยมาวางบนเตียงย้ายหุ่นนั้นทําได้
ช้ากว่า โดยต้องขยับส่วนตัวของหุ่นมาวางบนเตียงย้ายหุ่นก่อนแล้วจึงไปยกส่วนขามาวางบนเตียงอีกครั้งให้
เข้าท่ี จากนั้นทําการเคลื่อนเตียงย้ายหุ่นไปยังชั้นเก็บหุ่น ในข้ันตอนนี้เนื่องจากเตียงย้ายหุ่นมีน้ําหนักมาก
การบังคับเลี้ยวด้วยผู้ปฏิบัติงานเพียงคนเดียวจะทําได้ยาก จึงต้องอาศัยการเคลื่อนเตียงย้ายหุ่นไปอย่างช้าๆ
เพ่ือให้สามารถควบคุมเตียงย้ายหุ่นได้ จึงเสียเวลากว่าสองเงื่อนไขข้างต้น แต่ข้ันตอนอ่ืนๆก็ทําเหมือนกับ
เงื่อนไขท่ี 2  
 อย่างไรก็ตามการใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ก็สามารถช่วยให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถทํางานคน
เดียวได้ในกรณีท่ีขาดแคลนเจ้าหน้าท่ีทํางาน ซึ่งถ้าใช้วิธีการเดิมคือยกหุ่นลงบนเก้าอ้ีเข็นผู้ป่วยแล้วจึง
เคลื่อนย้ายหุ่นนั้น เจ้าหน้าท่ีเพียงคนเดียวไม่สามารถทําได ้
 
ข้อเสนอแนะ 
  
 แม้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นจะสามารถใช้งานได้แล้วก็ตาม แต่ก็ยังมีสิ่งท่ีควรแก้ไขปรับปรุงท่ี
สําคัญก็คือ เรื่องน้ําหนักของเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นท่ียังทําให้เป็นอุปสรรคในการเคลื่อนย้ายอยู่
เนื่องมาจากน้ําหนักของแบตเตอรี่ และอุปกรณ์ระบบไฮดรอลิก ในเรื่องของระบบควบคุมการข้ึนลงของ
เตียงปรับระดับ ซึ่งตอนนี้จะใช้การควบคุมการปรับระดับของพ้ืนเตียงย้ายหุ่น ท่ีเหมาะสมจากการกดรีโมท
ควบคุมโดยเจ้าหน้าท่ีท่ีปฏิบัติงาน ซึ่งในอนาคตถ้ามีการพัฒนาในเรื่องการกําหนดตําแหน่งการหยุดของพ้ืน
เตียงปรับระดับ ให้หยุดในตําแหน่งของชั้นต่างๆได้  โดยกดปุ่มชั้นนั้นๆ ก็จะช่วยลดเวลาและข้ันตอนในการ
กดรีโมทค้างไว้เพ่ือหาตําแหน่งท่ีเหมาะของเจ้าหน้าท่ีเองได ้
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    Products/ad-309219/ 
6. http://th.wikipedia.org/wiki/Aluminium 

 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



42 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
แบบเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
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 ผูว้ิจัยได้ออกแบบโดยใช้โปรแกรม Solid Work ในการสร้างแบบแปลนนี้ข้ึนมาท้ังในรูปแบบ 3 มิติ  
และ 2 มิติ ดังแสดงในรูปท่ี ก-1 – ก-13 
 

 
                รูปท่ี ก-1 ส่วนประกอบเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น  
  

 
รูปท่ี ก-2 แขนเข็นพร้อมตําแหน่งติดตั้ง 
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    รูปท่ี ก-3 โครงยึดชุดปรับระดับส่วนล่าง 

 

 

     รูปท่ี ก-4 โครงยึดชุดปรับระดับส่วนบน 
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รูปท่ี ก-5 ชุดแขนยกส่วนบนและล่างปลายสไลด์ 

 

 

รูปท่ี ก-6 ชุดแขนยกส่วนบนและล่างปลายยึดกับท่ี 
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รูปท่ี ก-7 จุดยึดกระบอกไฮดรอลิกส่วนบน 

 

 

รูปท่ี ก-8 จุดยึดกระบอกไฮดรอลิกส่วนล่าง 
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รูปท่ี ก-9 โครงพ้ืนสไลด์ 

 

 

รูปท่ี ก-10 ชุดแขนยึดลูกปืนสไลด ์
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รูปท่ี ก-11 โครงพ้ืนสไลด์ 

 

 

รูปท่ี ก-12 กระบอกยึดโครงสร้าง 
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รูปท่ี ก-13 แผ่นยึดชุดปั้มไฮดรอลิก 
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ภาคผนวก ข 

รูปแสดงข้ันตอนการทดลอง 
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  ผู้วิจัยได้นําเครื่องมาทดสอบในสถานท่ีจริง(ศูนย์ NLRC คณะพยาบาลศาสตร์) มีการทดสอบโดย       
ผู้ปฏิบัติงานสองคนและผู้ปฏิบัติงาน 1 คนโดยใช้วิธีการแบบเดิม (ใช้เก้าอ้ีผู้ป่วยเคลื่อนย้ายหุ่น) และแบบ
ใหม่ (ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น เคลือ่นย้ายหุ่น) ดังแสดงในรปูท่ี ข-1 – ข-19 
ข-1 การเคลื่อนย้ายหุ่นโดยรถเข็นนั่ง ใช้ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 

 
รูปท่ี ข-1 ทางเข้าศูนย์ NLRC คณะพยาบาลศาสตร ์

 

 
รูปท่ี ข-2 ห้องท่ีมีหุ่นท่ีจะทําการเคลื่อนย้าย 

 

 
รูปท่ี ข-3 สภาพห้องท่ีมีหุ่นก่อนทําการเคลื่อนย้าย 
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รูปท่ี ข-4 การเคลื่อนย้ายโดยรถเข็นนั่ง 

 

                        
รูปท่ี ข-5 ยกวางบนรถเข็นนั่งและจัดแขนให้เรียบร้อย 

 

    

รูปท่ี ข-6 ยกวางบนชั้นเก็บหุ่นและจัดแขนให้เรียบร้อย 
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                                  รูปท่ี ข-7 ย้ายไปไว้ท่ีชั้นเก็บหุ่นจนครบ 3 ตัว 

 

    

รูปท่ี ข-8 ยกหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นลงบนรถเข็นผู้ป่วยแบบนั่งเตรียมเคลื่อนย้าย 
 

             

                                      
              
             รูปท่ี ข-9 นํารถเข็นผู้ป่วยแบบนั่งชิดเตียงผู้ป่วย และยกหุ่นข้ึนวางบนเตียงผู้ป่วย 
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รูปท่ี ข-10 เตรียมการเคลื่อนย้ายหุ่นด้วยเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
 
ข-2 การเคลื่อนย้ายหุ่นโดยใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ใช้ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน  

 
 

          
รูปท่ี ข-11 ปรับระดับเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นให้พ้ืนเตียงเสมอกัน 
 และนําเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นชิดขอบเตียงผู้ป่วยและยกมาวาง 

 

           
รูปท่ี ข-12 เคลื่อนย้ายหุ่นมาหน้าห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 3 
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รูปท่ี ข-13 ปรับระดับพ้ืนเตียงย้ายหุ่นให้เสมอกับพ้ืนชั้นเก็บหุ่นและออกแรงผลกัให้หุ่นเคลื่อนท่ีเข้าชั้น 
 
 

          

 

รูปท่ี ข-14 นําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นบนเตียงย้ายหุ่นปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
                                  และเคลื่อนย้ายไปยังเตียงผู้ป่วย 
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รูปท่ี ข-15 นําเตียงย้ายหุ่นมาชิดเตยีงผู้ป่วยปรับระดับพ้ืนเตียงย้ายหุ่น สูงกว่าเตียงผู้ป่วยประมาณ 5 ซม.  
                และเลื่อนพ้ืนเตียงสไลด์ไปซ้อนเตียงผู้ป่วยเล็กน้อยล็อคถาดสไลด์ เจ้าหน้าท่ีฝั่งตรงข้าม 
                ดึงหุ่นลงบนเตียงผู้ป่วยปลดล็อคดึงพ้ืนเตียงสไลด์กลับมาท่ีเดิม 
     
 ข-3. การเคลื่อนย้ายหุ่นโดยใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ใช้ผู้ปฏิบัติงาน 1 คน  

 
 

         
 

รูปท่ี ข-16 ปรับระดับเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นให้พ้ืนเตียงเสมอกันและนํา 
           เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นชิดขอบเตียงผู้ป่วยและดึงหุ่นมาวาง 
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        รูปท่ี ข-17 เคลื่อนย้ายหุ่นมาหน้าห้องฝึกปฏิบัติการพยาบาล 3 ปรับระดับพ้ืนเตียงย้ายหุ่น 

ให้เสมอกับพ้ืนชั้นเก็บหุ่นและออกแรงผลักให้หุ่นเคลื่อนท่ีไปเข้าชั้นเก็บ 
 

              

                                    
 
รูปท่ี ข-18 นําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นบนเตียงย้ายหุ่นปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นและเคลื่อนย้ายไปยังเตียงผู้ป่วย 

 



58 

 

          

                                    
 

รูปท่ี ข-19 นําเตียงย้ายหุ่นมาชิดเตียงผู้ป่วยปรับระดับพ้ืนเตียงสไลด์สูงกว่าเตียงผู้ป่วยประมาณ 5 ซม.  
         และเลื่อนพ้ืนเตียงสไลด์ไปซ้อนเตียงผู้ป่วยเล็กน้อยล็อคถาดสไลด์ เจ้าหน้าท่ีฝั่งตรงข้าม 

                 ดึงหุ่นลงบนเตยีงผู้ป่วยปลดล็อคดึงพ้ืนเตียงสไลด์กลับมาท่ีเดิม 
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ภาคผนวก ค 
ตารางบันทึกผล 
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 ตารางท่ี ค-1 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 5 ไปยังชั้นเก็บหุ่น         
        หน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 3.04 
2 3.06 
3 3.00 
4 3.05 
5 3.02 

 
 
   ตารางท่ี ค-2 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นหน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ไปยังเตียง     
                   ผู้ป่วยหอ้งปฏบิัติการพยาบาล 5 ใช้เก้าอ้ีเข็นผู้ป่วย ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 3.03 
2 2.51 
3 2.42 
4 3.07 
5 2.59 

 
 
   ตารางท่ี ค-3 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 5 ไปยังชั้นเก็บหุ่น
           หน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 3.07 
2 3.14 
3 2.58 
4 3.00 
5 2.49 
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   ตารางท่ี ค-4 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นหน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ไปยังเตียง     
                    ผู้ป่วยหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 5 ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ผู้ปฏิบัติงาน 2 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 3.32 
2 3.26 
3 3.00 
4 3.03 
5 3.05 

 
 
   ตารางท่ี ค-5 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากเตียงผู้ป่วยหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 5 ไปยังชั้นเก็บหุ่น
          หน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ผู้ปฏิบัติงาน 1 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 3.54 
2 3.27 
3 4.03 
4 3.25 
5 3.44 

 
 
   ตารางท่ี ค-6 ผลการทดลองการเคลื่อนย้ายหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นหน้าหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 3 ไปยังเตียง                    
                    ผู้ป่วยหอ้งปฏิบัติการพยาบาล 5 ใช้เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ผู้ปฏิบัติงาน 1 คน 
 

ชุดท่ี เวลาท่ีใช ้(นาที) 
1 5.12 
2 4.21 
3 4.29 
4 3.55 
5 4.03 

 
หมายเหตุ  1 ชุด หมายถึง มีการเคลื่อนย้ายหุ่นไปทีละ 1 ตัว จํานวน 3 ครั้ง 
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   ตารางท่ี ค-7 แบบสอบถามความพึงพอใจผู้ใช้ (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 1) 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 หมายเหต ุ   5=ดีมาก, 4=ด,ี 3=ปานกลาง, 2=น้อย, 1=น้อยมาก 
 ข้อเสนอแนะ ไม่มี 
 
   ตารางท่ี ค-8 แบบสอบถามความพึงพอใจผู้ใช้ (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 2) 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   หมายเหต ุ   5=ดีมาก, 4=ด,ี 3=ปานกลาง, 2=น้อย, 1=น้อยมาก 
   ข้อเสนอแนะ ไม่มี 
 
 
 
 

หัวข้อประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ 

5 4 3 2 1 
1.ด้านโครงสร้าง  
        -ความเหมาะสมของขนาด  ////    

        -น้ําหนัก ////     

       -ความสวยงาม ////     

2.ด้านการใช้งาน  
       -การเคลื่อนย้าย ////     

       -การควบคุมการปรับระดับ ////     

       -การนําหุ่นข้ึน และลงจากเตียงปรับระดับ ////     

       -การช่วยผ่อนแรง ////     

หัวข้อประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ 

5 4 3 2 1 
1.ด้านโครงสร้าง  
        -ความเหมาะสมของขนาด  ////    

        -น้ําหนัก  ////    

       -ความสวยงาม  ////    

2.ด้านการใช้งาน  
       -การเคลื่อนย้าย  ////    

       -การควบคุมการปรับระดับ  ////    

       -การนําหุ่นข้ึน และลงจากเตียงปรับระดับ  ////    

       -การช่วยผ่อนแรง  ////    
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ตารางท่ี ค-9 แบบสอบถามความพึงพอใจผู้ใช้ (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 3) 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   หมายเหต ุ   5=ดีมาก, 4=ด,ี 3=ปานกลาง, 2=น้อย, 1=น้อยมาก 
   ข้อเสนอแนะ ไม่มี 
 
ตารางท่ี ค-10  เปรียบเทียบแรงในการใช้อุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่น (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 1) 
 

 
หมายเหต ุ หมายเลข 5=มากท่ีสุด, 4=มาก,  3=ปานกลาง,  2=น้อย,  1=น้อยมาก  
              (ภาพการเคลื่อนย้ายหน้า 50-55) 
 
 
 
 

หัวข้อประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ 

5 4 3 2 1 
1.ด้านโครงสร้าง  
        -ความเหมาะสมของขนาด  ////    

        -น้ําหนัก  ////    

       -ความสวยงาม  ////    

2.ด้านการใช้งาน  
       -การเคลื่อนย้าย  ////    

       -การควบคุมการปรับระดับ  ////    

       -การนําหุ่นข้ึน และลงจากเตียงปรับระดับ  ////    

       -การช่วยผ่อนแรง  ////    

หัวข้อประเมิน 
ระดับแรงท่ีใช้ 

เก้าอีเ้ข็นผู้ป่วย เตียงปรับระดับ 

5 4 3 2 1 5 4 3 2 1 
1.การออกแรงเข็นอุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่นระหว่างจุดเริ่มต้น     
   ไปยังชั้นเก็บหุ่น และกลับมายังจุดเริ่มต้น 

   ////  
 ////  

  

2.การออกแรงนําหุ่นลงจากเตียงผู้ป่วยมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย ////        ////  

3.การออกแรงนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายเข้าเก็บยังชั้นเก็บหุ่น ////       ////   

4.การออกแรงนําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นลงมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย ////       ////   

5.การนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายข้ึนไปวางบนเตียงผู้ป่วย ////        ////  



64 

 

ตารางท่ี ค-11  เปรียบเทียบแรงในการใช้อุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่น (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 2) 
 

 
หมายเหต ุ หมายเลข 5=มากท่ีสุด, 4=มาก,  3=ปานกลาง,  2=น้อย,  1=น้อยมาก  
              (ภาพการเคลื่อนย้ายหน้า 50-55) 
 
 
ตารางท่ี ค-12  เปรียบเทียบแรงในการใช้อุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่น (เจ้าหน้าท่ีคนท่ี 3) 
 

 
หมายเหต ุ หมายเลข 5=มากท่ีสุด, 4=มาก,  3=ปานกลาง,  2=น้อย,  1=น้อยมาก  
              (ภาพการเคลื่อนย้ายหน้า 50-55) 
 
 
 
 

หัวข้อประเมิน 
ระดับแรงท่ีใช้ 

เก้าอีเ้ข็นผู้ป่วย เตียงปรับระดับ 

5 4 3 2 1 5 4 3 2 1 
1.การออกแรงเข็นอุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่นระหว่างจุดเริ่มต้น     
   ไปยังชั้นเก็บหุ่น และกลับมายังจุดเริ่มต้น 

   ////    ////   

2.การออกแรงนําหุ่นลงจากเตียงผู้ป่วยมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย  ////       ////  

3.การออกแรงนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายเข้าเก็บยังชั้นเก็บหุ่น  ////       ////  

4.การออกแรงนําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นลงมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย  ////       ////  

5.การนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายข้ึนไปวางบนเตียงผู้ป่วย  ////        //// 

หัวข้อประเมิน 
ระดับแรงท่ีใช้ 

เก้าอีเ้ข็นผู้ป่วย เตียงปรับระดับ 

5 4 3 2 1 5 4 3 2 1 
1.การออกแรงเข็นอุปกรณ์เคลื่อนย้ายหุ่นระหว่างจุดเริ่มต้น     
   ไปยังชั้นเก็บหุ่น และกลับมายังจุดเริ่มต้น 

   ////   ////    

2.การออกแรงนําหุ่นลงจากเตียงผู้ป่วยมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย ////        ////  

3.การออกแรงนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายเข้าเก็บยังชั้นเก็บหุ่น ////       ////   

4.การออกแรงนําหุ่นจากชั้นเก็บหุ่นลงมายังอุปกรณ์เคลื่อนย้าย ////       ////   

5.การนําหุ่นจากอุปกรณ์เคลื่อนย้ายข้ึนไปวางบนเตียงผู้ป่วย ////        ////  
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ภาคผนวก ง 
แสดงรายการค่าใช้จ่าย 
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ตารางท่ี ง-1 แสดงค่าใช้จ่ายในการสร้างเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 

 

รายการท่ี รายละเอียด ราคา(บาท) 

1 
ชุดไฮดรอลิกมินิพาวเวอร์แพ็ค 2 ลติร 
มอเตอร์ 0.8 Kw. 12 VDC.  19,990.81 

2 Modular Throttle Valve (TW1) 2,675.00 
3 Pilot Check Valve (MPCV-02W-05 PW1) 3,595.20 
4 กระบอกไฮดรอลิกพร้อมอุปกรณ์ 6,500.00 
5 เหล็กเพลาขาว 3/4”x1 เมตร  92.40 
6 เหล็กเพลา 1”x1.2 เมตร 201.60 
7 เหล็กแบนตัด 1/4”x4”x1 เมตร 216.00 
8 เหล็กกล่อง 1 1/2”x1.5 มิลลิเมตร 333.00 
9 เหล็กกล่อง 2”x1”x1.8 มิลลิเมตร 1,137.00 
10 เหล็กกล่อง 1”x1”x6 เมตร 730.00 
11 เหล็กแผ่น 4x8 เมตรx1.2 มิลลิเมตร 2,094.00 
12 เหล็กเพลาขาว 5/8”x2.4 เมตร 171.20 
13 เหล็กเส้นแบน 1”x3 มิลลิเมตรx6 เมตร 128.40 
14 เหล็กกล่อง 1”x1”x6 เมตร 234.30 
15 เหล็กกล่อง 1 1/4”x1 1/4”x6 เมตร 290.00 
16 ล้อรางเลือน 380.00 
17 อุปกรณ์ล้อเลื่อน 380.00 
18 ลูกปืน 6302ZZE  642.00 
19 ล้อไนลอน 4 นิ้ว 2,336.45 
20 สกรูหัวจมดํา M5x100 มิลลิเมตร 149.80 
21 สปริงดัน 214.00 
22 ลูกปืนสไลด์ LM16  3,424.00 
23 แหวนล็อคลูกปืน LM16 154.08 
24 ล้อยาง 5 นิ้ว 500.00 
25 สีพ้นพ้ืน,สีจริง,ทินเนอร์ 1,540.00 
26 อุปกรณ์ระบบไฟฟ้าควบคุม 2,561.00 
27 แบตเตอรี่ GS105D31L 2,850.00 
28 เครื่องชาร์จแบตเตอรี่ 6,800.00 
29 โบลท์,นัท,แหวนรอง 256.00 

รวมค่าใช้จ่าย 60,576.24 
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ภาคผนวก จ 

คู่มือการใช้งานเตียงปรบัระดับสําหรับย้ายหุ่น 
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             เพื'อความสะดวก และความปลอดภยัของผู้ใช้งานเตียงปรับระดบัสําหรับย้ายหุ่น ผู้ วิจยัจงึเขียน

คูมื่อการใช้งานขึ &นมาจํานวน 8 หน้า จะมีรายละเอียดในคูมื่อในแตล่ะหน้า ดงัรูปที' จ-1 –  จ-8                                                                                                                   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี จ-1 หน้าปกคู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
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                                                                                                                                                                     1 

 

คู่มือการใช้งาน 
    เตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 

   Adjustable and Mobility Bed for Medical Training Dummy 

 

         

        
 

 

 

 
 
 

รูปท่ี จ-2 หน้าท่ี 1 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น 
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       ส่วนประกอบของเคร่ือง 

                 
 

            คุณสมบัติของเคร่ือง 

พลังงาน แบตเตอรี่ 12 VDC. 150 ah 
ต้นกําลัง ไฮดรอลิกมินิพาวเวอร์แพ็คขนาด 2 ลิตร 

แรงดันสูงสุด 100 บาร์ มอเตอร์ 0.8 kw. 
ระยะเคลื่อนท่ีข้ึนลง 39 ซม.-140 ซม. 
การควบคุมการเคลื่อนท่ี รีโมทสาย up-down 
มิต ิ กว้าง 55 ซม. ยาว 155 ซม. รวมแขนเข็น 
น้ําหนักรองรับสูงสุด 70 กิโลกรัม 

 
 
 

รูปท่ี จ-3 หน้าท่ี 2 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น ส่วนประกอบและคุณสมบัติ 

 

แบตเตอร่ีขนาด 
12 โวลท์ 

ชุดปั้มไฮดรอลิก 

ชุดควบคุมการทํางาน สวิทช์เปิดปิด 

พ้ืนเตียงสไลด์ 

ตัวล็อคพ้ืนสไลด์ 

กระบอกไฮดรอลิก 
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 การใช้งาน 

                     1.เปิดสวิทชต์ําแหน่ง ON ไฟเขียวสว่างข้ึนเครื่องพร้อมใช้งาน 

                                    

                          2.กดรีโมทท่ีปุ่ม UP เพ่ือปรับระดับพ้ืนเตียงข้ึน และ 
                         กดปุ่ม down เพ่ือลดระดับเตียงลง 
 

                                               
                                                          รีโมทควบคุม 

 
 
 

รูปท่ี จ-4 หน้าท่ี 3 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น การใช้งาน 

 

ไฟแสดงสถานะ 

สวิทช์เปิด-ปิด 

UP 

DOWN 
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          4 
                   
                          3.การเลื่อนพ้ืนเตียงสไลด์ออกแรงผลักไปทางด้านข้างท่ีต้องการ โดยปลดล็อค 
                   ท่ีอยู่ใต้ถาดดังภาพ 
                 

                                       
     
                           4.การล็อคล้อสามารถทําได้ท้ังสี่ล้อโดยเหยียบกดท่ีแป้นเบรก 
        
                       
    
 
 
     
 
 
                  
 
 
 
 
 
 
 
 

      รูปท่ี จ-5 หน้าท่ี 4 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น การใช้งานต่อ 

 
 

Unlock       Lock 

แป้นเหยียบเบรก 

ลมิิตสวิทช์ตดัการทํางานขณะขึ &น

สงูสดุ และลงตํ'าสดุ 
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               การชาร์จแบตเตอร่ี 
                      เครื่องชาร์จแบเตอรี่ Ctek รุ่น MXS 10 
              คุณสมบัต ิ
                    1. ใช้สําหรับชาร์จแบตเตอรี่ขนาด 12 VDC. ความจุ 20-200 Ah 
                              2. ใช้ไฟฟ้า 220–240 VAC, 50–60Hz  
                              3. มีวงจรป้องกันการอาร์ค และต่อผิดข้ัวในตัวทําให้ปลอดภัย 
                                 ในการใช้งาน 
                              4. สว่นประกอบ 

                           
    
       5.การใช้งาน 
            5.1 กรณีใช้สายยึดข้ัวแบตเตอรี่สําหรับชาร์จ(1) เพ่ือชาร์จเสียบปลัก๊ของสายยึด 
                           ข้ัวแบตเตอรี่สําหรับชาร์จเข้ากับสายจ่ายไฟไปชาร์จแบตเตอรี่ดังภาพ (2) 
 

                                     
                                               (1)                              (2) 

 
 
 

รูปท่ี จ-6 หน้าท่ี 5 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น การชาร์จแบตเตอรี่ 
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                      5.2 เสียบปลั๊กไฟ 220 โวลท์ เครื่องทํางานปกติจะมีสถานะไฟแสดงข้ึนดังภาพ 
 
 
            
 
 
 
 
 
  
    
                       5.3 กรณีท่ีมีการต่อข้ัวไปยังแบตเตอรี่ผิดข้ัว ไฟ Error จะติดข้ึนให้ทําการถอด 
                ปลั๊กไฟ 220 โวลท์ทออก และสลับข้ัวแบตเตอรี่ให้ถูกต้อง จากนั้นเสียบปลั๊ก 220  
                โวลท์เพ่ือทําการชาร์จอีกครั้งไฟ Error จะดับไป แสดงว่าเครื่องทําการชาร์จไฟปกติ 
                ดังภาพด้านล่าง 
 
    
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

    รูปท่ี จ-7 หน้าท่ี 6 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น การชาร์จแบตเตอรี่ต่อ 

 
 

ไฟ Error 
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                            5.4 กรณีไฟแบตเตอรี่เต็มไฟจุดแสดงสถานะจะวิ่งไปอยู่ท่ีเลข 7 ดังภาพ 
                   ด้านล่าง ก็สามารถถอดปลั๊ก 220 โวลท์ ออกและถอดปลั๊กสําหรับจ่ายไฟชาร์จ 
                   เพ่ือเก็บเครื่องชาร์จ  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                  5.5 กรณีท่ีใช้ปากคีบข้ัวแบตเตอรี่ เม่ือชาร์จไฟเต็มแล้วถอดปลั๊กไฟ 220          
                    โวลท์และถอดปากคีบข้ัวแบตเตอรี่ออกเพ่ือเก็บเครื่องชาร์จ 
 
 
 
 
 
      
 
 
 
 

 
 
 
 

   รูปท่ี จ-8 หน้าท่ี 7 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่น การชาร์จแบตเตอรี่ต่อ 

 
 

ปากคีบข้ัวแบตเตอรี ่
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                 หมายเหต ุ
               -ระยะเวลาการชาร์จข้ึนอยู่กับปริมาณแบตเตอรี่ท่ีคงเหลืออยู่ ดังนั้นเวลา  
                 ในการชาร์จอาจไม่เท่ากันในแต่ละครั้ง แต่จะอยู่ในช่วง 4-8 ชั่วโมง สําหรับ  
                 แบตเตอรี่ 150 Ah  
              -เครื่องชาร์จนี้จะตัดการทํางานเองได้เม่ือไฟแบตเตอรี่เต็ม ผู้ใช้จึงไม่ต้อง  
                 กังวลเก่ียวกับการชาร์จเกินเวลา 
              -การชาร์จแบตเตอรี่ควรชาร์จสัปดาห์ละ 1 ครั้ง เพ่ือเป็นการยืดอายุการ  
                 ใช้งานของแบตเตอรี่ แม้แบตเตอรี่ยังใช้งานได้อยู่ 
  
 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

        รูปท่ี จ-9 หน้าท่ี 8 คู่มือการใช้งานเตียงปรับระดับสําหรับย้ายหุ่นการชาร์จ แบตเตอรี่ต่อ 

 

 




