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บทคัดยอ 

 การวิจ ัยครั้งนี้ม ีว ัตถุประสงค์เพ ื่อออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ และเพ่ือทดสอบประสิทธิภาพจากเครื่องมือที่สร้างขึ้น เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยประกอบ

ไปด้วยชุดอุปกรณ์จอยสติ๊ก (Joystick) ในการควบคุมระบบขับเคลื่อนที่ทิศทางของมอเตอร์ในการขับเคลื่อนที่

หน้า-หลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา และคำสั่งหยุดรถเข็น และระบบไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมการขับ

เคลื่อนท่ีของมอเตอร์ในการส่งคา่สัญญาณพัลส์วิดท์มอดูเลชัน 

 จากผลการวิจัยทดสอบหาประสิทธิภาพความเร็วในการเคลื่อนที่แนวราบ พบว่าความเร็วในช่วง

ระยะทาง 50 เมตร ที่น้ำหนัก 90 กิโลกรัม ใช้เวลา 1.26 นาที และผลการทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่

รถเข็นสำหรับคนพิการขึ้นในแนวลาดเอียง 10 องศา พบว่าความเร็วในช่วงระยะทาง 50 เมตร ที่น้ำหนัก 90 

กิโลกรัม ใช้เวลา 2.07 นาที และผลการสำรวจความพึงพอใจของผู้ใช้งานรถเข็นสำหรับคนพิการ โดยทำการ

วิเคราะห์ข้อมูลจากกลุ่มตัวอย่างจำนวน 20 คน พบว่ามีค่าเฉลี่ยความพึงพอใจของผู้ใช้งานเท่ากับ 4.28 ซึ่งมี

ค่าเฉลี่ยอยู่ในระดับมาก 

 

คําสําคัญ: ระบบไมโครคอนโทรลเลอร ์รถเข็นสำหรับคนพิการ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวทิยาลัยราชภฏับุรีรัมย์ ปีที่ 4 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธันวาคม 2565 

Journal of Industrial Technology Buriram Rajabhat University, Vol. 4, No. 2, July – December 2022 

[24] 
 

Wheelchairs for Disabled Control by Microcontroller System 

 

Jinnaphat Timonrum1  Wittaya Gorkaew2  Wisit Lumchanao3* 

1,2,3* Department of Electronics Technology, Faculty of Industrial Technology,  

Buriram Rajabhat University 

 

*Corresponding author. E-mail: wisit.lc@bru.ac.th 

Received: September 16, 2022; Revised: November 11, 2022; Accepted: December 9, 2022 

 

Abstract 

 This research aimed to design and construction a wheelchair for disabled people 

with microcontroller system, and to test the efficiency from the tools created. The 

instrument used in the research consisted of joystick accessories set, in the control the 

driven system the direction of the motor is driven by the front-back, turn left, turn right and 

stop. And the microcontroller system is the controller that drives the motor in the signal 

transmission value of the pulse width modulation (PWM). 

 The study tested the effectiveness of horizontal movement speed, found that in the 

distance of 50 meters at the weight of 90 kg, take time was 1.26 minutes. And the test result 

of the wheelchair movement speed of wheelchair for disabled people rising on a 10-degree 

slope, found that the distance of 50 meters at a weight of 90 kg, take time was 2.07 

minutes. And the satisfaction survey results of wheelchair users for the disabled data from 

20 samples were analyzed, found that the average satisfaction of users is 4.28, which has a 

high level of average. 
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1. บทนํา 

 ในปัจจุบันมีประชากรทั้งในประเทศและต่างประเทศยังมีผู้ที่พิการทางการเดินมีอยู่เป็นจำนวนมาก และใน

ประเทศไทยก็มีผู้คนที่พ ิการทางการเดิน เช่น โรคอัมพาตทางด้านเท้า โรคโปลีโอ อุบัติเหตุทางด้านเท้า 

ผู้ส ูงอายุชราภาพ เป็นต้น ซึ่งในปัจจุบันมีการนำเทคโนโลยีทางด้านรถเข็นคนพิการทางด้านการเดินถูก

ประดิษฐ์คิดค้น [1]-[3] ขึ้นมาเพื่อให้ประชากรได้รับความสะดวกสบายมากยิ่งขึ้น จึงส่งผลให้อัดตราการใช้

รถเข็นคนพิการมีปริมาณเพิ่มขึ้นเรื่อยๆ ในทุก ๆ ป ีจึงทำขึ้นมาเพื่อให้ผู้ที่สนใจเลือกซื้อเลือกหากันได้ เพราะใน

ปัจจุบันนี้รถเข็นคนพิการมีจำนวนมากคนพิการก็เยอะขึ้นเรื่อย ๆ จำเป็นจะต้องมีการค้นคว้าเพิ่มเต็มข้ึนซึ่งการ

หารถเข็นคนพิการในสถานที่ให้บริการ เช่น โรงพยาบาล บริษัทขายรถเข็น เป็นต้น จากสถานที่ดังกล่าวมานั้น

ล้วนเป็นสถานที่เต็มไปด้วยรถเข็นคนพิการจำนวนมาก และปัจจุบันการหารถเข็นคนพิการในสถานที่ใช้บริการ

ต่าง ๆ ก็ถือว่าเป็นปัญหาที่ผู้ใช้รถเข็นเป็นคนพิการส่วนใหญ่ได้รับผลกระทบเช่นกันจากที่จะต้องมีค่าใช้จ่ายสูง

แต่คนพิการยังขาดเครื่องอำนวยความสะดวกเลยค้นคว้าหาความรู้ที่เกี่ยวกับการเรียนเหล่านั้นมาประดิษฐ์ทำ

เป็นชิ้นงานออกมาเพ่ือให้ชิ้นงานเหล่านั้นใช้กับคนพิการได้อย่างสะดวกสบายมากยิ่งข้ึน 

 จากปัญหาดังกล่าวผู้วิจัยได้มีแนวความคิดออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อช่วยเพิ่มความสะดวกให้แก่ผู้ใช้บริการและลดปัญหาคนพิการในพื้นที่ได้ ผูว้ิจัยจึงได้

คิดจะแก้ปัญหาในส่วนนี้โดยมีแนวคิดที่จะสร้างรถเข็นคนพิการขึ้นมาเพื่อนำไปใช้ในชีวิตประจำวันจากรถเข็น

ไฟฟ้าที่มีขายอยู่ตามท้องตลาดนั้นมีราคาสูงมาก เนื่องจากมีระบบการทำงานของรถเข็นนั้นทำงานโดยอาศัย

หลักการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ในการทำงานซึ่งทำให้ประสิทธิภาพในการควบคุมทิศทางและการ

ขับเคลื่อนเป็นไปไดอ้ย่างราบเรียบ แต่มีข้อเสียอยู่ตรงที่ค่าซ่อมบำรุงรักษาสูงหรือในกรณีที่อุปกรณ์ต่าง ๆ ชำรุด

ไม่ว่าจะเป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ภายในวงจรควบคุมเสียหาย ซึ่งเรื่องที่ยากที่จะทำการซ่อมด้วยเองหรือช่าง

ทั่วไปจะซ่อมแซมแก้ไขได้ และนี้เป็นจุดที่แตกต่างระหว่างรถเข็นไฟฟ้าต้นทุนต่ำ [4]-[5] และรถเข็นไฟฟ้าตาม

ท้องตลาด รถเข็นไฟฟ้าต้นทุนต่ำ จะมีวงจรที่ไม่ยุ่งยากซับซ้อนสามารถศึกษาวงจรและแก้ไขเองได้ในกรณีที่

รถเข็นชำรุด ค่าบำรุงรักษาที่ไม่สูงมากนัก แต่แน่นอนว่าประสิทธิภาพโดยรวมของรถเข็นสำหรับคนพิการตาม

ท้องตลาดย่อมสูงกว่าไม่ว่าจะเป็นเรื่องระยะเวลาชาร์ตแบตเตอรี่ใช้งานต่อครั้ง มีชุดปรับระดับความเร็ว แต่มี

ราคาสูงผู้คนทั่วไปไม่สามารถซื้อใช้งานได ้แต่รถเข็นสำหรับคนพิการต้นทุนต่ำมีประสิทธิภาพโดยรวมที่พอใช้

งานได้อีกทั้งยังมีราคาไม่สูงมากนัก 

 

2. วัตถุประสงคของการวิจัย 

 2.1 เพื่อออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร ์

 2.2 เพื่อทดสอบประสิทธิภาพจากเครื่องมือที่สร้างขึ้น 

 

3. อปุกรณและวิธีดําเนินการวิจัย 

 3.1 อุปกรณ์ (Hardware) ที่ใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของรถเข็นสำหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบ

ไมโครคอนโทรลเลอร ์(Microcontroller) เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR โดยใช้อุปกรณ์อาดุยโน่
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(Arduino) ที่มีการพัฒนาแบบ Open Source เป็นอุปกรณ์ไมโครคอนโทรเลอรท์ี่ถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้

ง่ายอีกชนิดหนึ่งที่มีส่วนประกอบไปด้วยหน่วยประมวลผล หน่วยคำนวณทางคณิตศาสตร์และลอจิก วงจรรับ

สัญญาณอินพุต วงจรส่งสัญญาณเอาท์พุต วงจรกำเนิดสัญญาณนาฬิกาเป็นองค์ประกอบที่สำคัญของการ

ทำงานที่เกิดขึ้นในอุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยขึ้นอยู่กับการกำหนดจังหวะ สัญญาณนาฬิกาหากมี

ความถี่สูงจะส่งผลให้ไมโครคอนโทรลเลอร์มีความเร็วในการประมวลผลสูงตาม [2] และการพัฒนาโปรแกรม 

(Software) ในระบบควบคุมไดพัฒนาโปรแกรมโครงสร้าง (Structure) ของภาษาซีในการกำหนดฟังกชันการ

ควบคุมระบบการทำงานต่าง ๆ ของตัวเครื่องมือที่สร้างขึ้น ด้วยวิธ ีการดำเนินงานในการเขียนผังงาน 

(Flowchart Diagram) สามารถพิจารณาโครงสร้างของโปรแกรมได้ดังภาพที่ 1 

 

ภาพที่ 1 ขั้นตอนระบบควบคุมการทำงานด้านซอฟต์แวร์ 
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 3.2 วิธีดำเนินการออกแบบและสร้างรถเข็นคนพิการตัวรถมีขนาดความสูงเท่ากับ 85 เซนติเมตร มีขนาด

ความกว้าง 44 เซนติเมตร มีขนาดความยาว 54 เซนติเมตร ที่จับเข็นมีขนาดความยาว 12 เซนติเมตร ที่พัก

แขนมีขนาดความยาว 43 เซนติเมตร ความกว้าง 30 เซนติเมตร ที่พักเท้ามีขนาดความสูง 38 เซนติเมตร ล้อ

หลังมีขนาดความกว้าง 60 เซนติเมตร ล้อหน้ามีขนาดความกว้าง 20 เซนติเมตร สามารถพิจารณาโครงสร้าง

รถเข็นคนพิการได้ดังภาพที่ 2 และสามารถพิจารณาชุดอุปกรณ์ท่ีใช้ในระบบควบคุมดังภาพท่ี 3 

 

 
 

ภาพที่ 2 การออกแบบโครงสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3 ลักษณะชุดอุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมรถเข็นสำหรับคนพิการ 
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4. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

 ผลการดำเน ินการว ิจ ัย ในการออกแบบและสร ้างรถ เข ็นสำหร ับคนพ ิการควบค ุมด ้วยระบบ

ไมโครคอนโทรลเลอร ์มีดังต่อไปนี้ 

 4.1 ผลการออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการมีขนาดความสูง 85 เซนติเมตร ขนาดความกว้าง 44 

เซนติเมตร ขนาดความยาว 54 เซนติเมตร สามารถพิจารณาผลการออกแบบและสร้างดังภาพที่ 4 ลักษณะ

โครงสร้างรถเข็นด้านหน้า และภาพที่ 5 ลักษณะโครงสร้างรถเข็นด้านข้าง 

 
 

ภาพที่ 4 ผลการออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการ (ด้านหน้า) 

 

 
 

ภาพที่ 5 ผลการออกแบบและสร้างรถเข็นสำหรับคนพิการ (ด้านข้าง) 
 

 4.2 ผลการทดสอบประสิทธิภาพความเร็วในการเคลื่อนทีข่องรถเข็นสำหรับคนพิการในแนวราบ โดยทำ

การบันทึกผลข้อมูลการทดสอบในระยะทาง 10–50 เมตร และมีค่าน้ำหนักในการทดสอบตั้งแต่ 50–90 

กิโลกรัม และทำการบันทึกผลการจับเวลาในแต่ละช่วงระยะทางการทดสอบสามารถพิจารณาไดด้ังตารางที่ 1 

และแสดงการเปรียบเทียบผลทดสอบความเร็วการเคลื่อนทีใ่นแนวราบดังภาพที่ 6 
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ตารางที่ 1 ผลการทดสอบความเร็วการเคลื่อนที่ในแนวราบ 

 

ระยะทาง (m) 

เวลา (t) 

น้ําหนัก 50

กิโลกรัม 

น้ําหนัก 60

กิโลกรัม 

น้ําหนัก 70

กิโลกรัม 

น้ําหนัก 80

กิโลกรัม 

น้ําหนัก 90

กิโลกรัม 

10 9.2 11.3 13.4 15.1 17.2 

20 18.5 22.6 26.9 30.1 34.4 

30 27.6 34.1 40.1 45.22 51.6 

40 36.8 45.1 53.4 60.3 68.8 

50 45.9 56.8 66.85 75.1 86.2 

 

 
ภาพที่ 6 กราฟแสดงผลการเปรียบเทียบความเร็วการเคลื่อนที่ในแนวราบ 

 

 4.3 ผลการทดสอบความเร็วของการเคลื่อนทีข่ึ้นในแนวลาดเอียง 10 องศา สามารถพิจารณาไดด้ังตารางที่ 

2 และแสดงการเปรียบเทียบผลทดสอบความเร็วของการเคลื่อนทีข่ึ้นในแนวลาดเอียงดังภาพที่ 7 
 

ตารางที่ 2 ผลการทดสอบความเร็วของการเคลื่อนที่ข้ึนในแนวลาดเอียง 10 องศา 

 

ระยะทาง(m) 

เวลา (t) 

น้ําหนัก50

กิโลกรัม 

น้ําหนัก60

กิโลกรัม 

น้ําหนัก70

กิโลกรัม 

น้ําหนัก80

กิโลกรัม 

น้ําหนัก90

กิโลกรัม 

10 12.8 14.5 17.4 20.4 25.9 

20 25.6 29.4 34.6 40.6 51.3 

30 38.4 48.8 51.9 60.3 77.5 

40 50.9 58.6 69.4 80.8 102.9 

50 62.9 72.5 86.6      100.5 127.6 
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ภาพที่ 7 กราฟแสดงผลการเปรียบเทียบความเร็วการเคลื่อนที่ในแนวลาดเอียง 10 องศา 

 

 4.4 ผลทดสอบการเคลื่อนที่ของรถเข็นสำหรับคนพิการ ซึ่งจากผลการทดสอบรถเข็นสามารถรับน้ำหนักได้

ไม่เกิน 100 กิโลกรัม และผลการออกแบบและสร้างเครื่องมือที่สร้างขึ้น พบว่ารถเข็นคนพิการมีประสิทธิ์ภาพ

การใช้งานในการขับเคลื่อนได้ระยะทางไม่เกิน 1,250 เมตร ในกรณีทดสอบการใช้งานแบตเตอรี่แห้ง ขนาด 

12V/1.3Amp จำนวน 2 ตัว และสามารถพิจารณาผลการทดสอบระยะเวลาในการเคลื่อนที่ของรถเข็นสำหรับ

คนพิการไดด้ังภาพที ่8 

 

 
 

ภาพที่ 8 ผลการทดสอบระยะเวลาในการเคลื่อนที่ของรถเข็นสำหรับคนพิการ 
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 4.5 ผลการสำรวจความพงึพอใจของผู้ใช้งานรถเข็นสำหรับคนพิการสามารถวิเคราะห์ข้อมูลกลุ่มตัวอย่าง

ไดจ้ากการเก็บข้อมูลกลุ่มตัวอย่างทั้งสิ้นจำนวน 20 คน ดังตารางท่ี 3 
 

ตารางที ่3 ผลการสำรวจความพึงพอใจของผู้ทดสอบรถเข็นสำหรับคนพิการ 

รายละเอียดความพึงพอใจ Xഥ S.D ระดับความคิดเห็น 

1. รูปทรงโครงสร้างของรถเข็นคนพิการ 4.05 .384 มาก 

2. วัสดุอุปกรณ์ที่ใช้งานมีความแข็งแรง 4.20 .510 มาก 
3. ลักษณะการออกแบบขนาดรูปรา่งมีความสวยงาม  

    มีความเหมาะสม 

4.35 .477 มาก 

4. รถเข็นคนพิการมีประสิทธภิาพการใช้งาน 4.10 .539 มาก 
5. ความสะดวกในการใช้งาน 4.45 .589 มาก 
6. การขับเคลื่อนรถเข็นคนพิการไปทางด้านหน้า 4.30 .640 มาก 
7. การขับเคลื่อนรถเข็นคนพิการไปทางด้านหลงั 3.95 .497 ปานกลาง 

8. การขับเคลื่อนรถเข็นคนพิการไปทางด้านซา้ย 4.30 .714 มาก 
9. การขับเคลื่อนรถเข็นคนพิการไปทางด้านขวา 4.10 .539 มาก 
10. ชุดควบคุมการเคลื่อนที่ของรถเข็น มีความเหมาะสม 4.35 .572 มาก 
11. ระบบเบรกของรถเข็น มีความเหมาะสม 4.35 .654 มาก 
12. เบาะพิงหลัง มีความเหมาะสม 4.35 .572 มาก 
13. เบาะนั่งมีความเหมาะสม 4.35 .654 มาก 
14. ที่วางแขนมีความเหมาะสม 4.30 .640 มาก 
15. ที่วางเท้ามีความเหมาะสม 4.70 .458 มาก 

ผลรวมของการสํารวจความพึงพอใจ 4.28 .562 มาก 

 

 4.6 ผลการทดสอบการขับเคลื่อนที่ในการหมุนรอบตัวรถเข็นสำหรับคนพิการ 360 องศา พบว่าในระดับ

เกียร์ต่ำใช้เวลาหมุนรอบตัวเท่ากับ 3 วินาที และระดับเกียรส์ูงใช้เวลาหมุนรอบตัวเท่ากับ 2.5 วินาที   

 

5. สรุปผลการวิจัย 

 บทความวิจัยนี้ได้นำเสนอการพัฒนารถเข็นสำหรับคนพิการควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอรจ์ะ

ประกอบไปด้วยชุดอุปกรณว์งจรลดแรงดันไฟ ชุดอุปกรณข์ับมอเตอรค์วบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ชุดอุปกรณจ์อยสติ๊ก (Joystick) สามารถบังคับการขับเคลื่อนทีท่ ิศทางของมอเตอร์ให้หมุนเดินหน้า การ

ขับเคลื่อนถอยหลัง การขับเคลื่อนเลี้ยวซ้าย การขับเคลื่อนเลี้ยวขวาหรือการหยุดรถ และผลจากการทดสอบ 

พบว่าสามารถรับน้ำหนักได้ไม่เกิน 100 กิโลกรัม ซึ่งได้ใชก้ลุ่มตัวอย่างมีน้ำหนัก 60 กิโลกรัม โดยทำการ

ทดสอบพลังงานไฟฟ้าด้วยแบตเตอรี่ จำนวน 2 ตัว รถเข็นสามารถขับเคลื่อนได้ระยะทางตั้งแต่ 1 เมตร ถึง

1,250 เมตร จากการทดสอบประสิทธิภาพการใช้งานสามารถสรุปได้ว่ารถเข็นสำหรับคนพิการสามารถช่วยให้
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คนพิการเดินทางได้สะดวกมากยิ่งขึ้น ซึ่งสอดคล้องกับผลงานวิจัยของคมสัน มุ่ยสี และคณะ [1] ได้ศึกษาวิจัย

การประยุกต์ใช้ระบบควบคุมกึ่งอัตโนมัติกับรถนั่งคนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่ให้เป็นรถนั่งไฟฟ้าผู้ใช้งาน

สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ผ่านก้านควบคุมชนิดเปลี่ยนแปลงความต้านทานไฟฟ้าโดยออกแบบสมาชิกอยู่ใน

รูปฟัซซี่ นำไปประมวลผลโดยไมโครคอนโทรลเลอร์สมาชิกเอาท์พุทใช้วิธคี่าจุดศูนย์กลางความถ่วงในการ

ควบคุมทิศทางและความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงชนิดเกียร์ทดรอบ รถนั่งไฟฟ้าที่พัฒนาขึ้น

สามารถเคลื่อนที่ได้ในทุกทิศทางที่ความเร็วสูงสุด 20 เมตรต่อนาทีใช้งานได ้29 กิโลเมตร และสอดคล้องกับ

ผลงานวิจ ัยของเดชฤทธิ ์มณ ีธรรม [2] ได ้ศ ึกษาวิจ ัยการขับเคล ื่อนรถเข็นไฟฟ้าที่จะประกอบไปด้วย

ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมและส่งสัญญาณไปขับเคลื่อนดีซีมอเตอร์และในระบบจะส่งค่าสัญญาณ

ป้อนกลับโดยสามารถปรับค่าพารามิเตอร์ของสัญญาณกว้างของพัลส์วิทโมดูลเลชั่น (PWM) สามารถสรุประบบ

อัจฉริยะของรถเข็นคนพิการซึ่งสามารถควบคุมได้ทั้งเสียงและควบคุมด้วยศีรษะโดยควบคุมได้ทั้งทิศทางและ

ความเร็วของรถเข็นไฟฟ้า 

 

เอกสารอางอิง 

[1] คมสัน มุ่ยสี  กฤษณะ จันทสิทธิ ์และศรายุทธ์ จิตรพัฒนากุล. “การประยุกต์ใช้ระบบควบคุมสำหรับรถนั่ง

คนพิการชนิดมือบังคับการเคลื่อนที่.” วารสารวิจัยรำไพพรรณี. ปีที ่12, ฉบับที ่2 เดือนพฤษภาคม - 

สิงหาคม 2561, หน้า 190-199. 

[2] เดชฤทธิ ์มณีธรรม. “รถเข็นไฟฟ้าอัจฉริยะ ควบคุมด้วยเสียงและศีรษะ.” เวชสารแพทย์ทหารบก. ปีท่ี 69,  

 ฉบับที่ 4 ตุลาคม-ธันวาคม 2559, หน้า 177-184. 

[3] สายฝน โคตรโสภา. “ระบบควบคุมและตรวจสอบสถานะผู้นั่งรถเข็นไฟฟ้าแบบไร้สายสำหรับช่วยเหลือผู้

พิการและผู้สูงอาย.ุ” วิทยานิพนธ์หลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเอตร์

และโทรคมนาคม คณะวิศวกรรมศาสตร ์มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย,์ 2555. 

[4] ชายแดน บุญลือ. “รถเข็นผู้ป ่วยไฟฟ้า ถูกใจ ถูกสตางค์.” [สืบค้นเมื่อว ันที ่8 ตุลาคม 2562]. จาก 

http://www.mtts.ac.th/pdf/ElectricWheelChairs.pdf. 

[5] สมถวิล ดอนเหลือม และบัณฑิต นาคทั่ง. “การพัฒนารถเข็นผู้พิการต้นทุนตํ่า.” ปริญญานิพนธ์หลักสูตร

วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมอุตสาหการ คณะวิศวกรรมศาสตร์และสถาปัตยกรรมศาสตร ์

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลอีสาน, 2555. 

 

 

 

 

 

 



วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวทิยาลัยราชภฏับุรีรัมย์ ปีที่ 4 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธันวาคม 2565 

Journal of Industrial Technology Buriram Rajabhat University, Vol. 4, No. 2, July – December 2022 

[33] 
 

คําแนะนําสําหรับผูเขียนบทความ 

 

 วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏบุรีรัมย ์ได้เปิดรับบทความจากนักศึกษา 

อาจารย ์นักวิจัย นักวิชาการและบุคคลทั่วไป มีกำหนดการตีพิมพ์ปีละ 2 ครั้ง ในรอบเดือนมกราคม-มิถุนายน 

และรอบเดือนกรกฎาคม-ธันวาคม ซึ่งมีขอบเขตเนื้อหาที่เกี่ยวข้องในศาสตร์ทางด้านวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี

อุตสาหกรรม ครุศาสตร์อุตสาหกรรม วิศวกรรมศาสตร ์นวัตกรรมและเทคโนโลย ีสถาปัตยกรรมและการ

ออกแบบ และสหวิทยาการด ้านว ิทยาศาสตร์และเทคโนโลย ีโดยมขี ั้นตอนการพ ิจารณาต ีพ ิมพใ์น

วารสารวิชาการทุกบทความจะได้รับการตรวจสอบทางวิชาการจากผู้ทรงคณุวุฒิไม่น้อยกว่า 2 ท่าน 

  

 1.  รูปแบบบทความ  

  ใช้รูปแบบและวิธีการเขียนตามลักษณะของบทความทางวิชาการที่เป็นที่ยอมรับทั่วไป โดยมีการ

ตรวจสอบเอกสารต้นฉบับเป็นอย่างดีทั้งรูปแบบและความถูกต้องของภาษา 

 

 2.  รูปแบบการอางอิง 

  ในบทความทางวิชาการต้องปรากฏตามลำดับการอ้างอิง โดยใช้ระบบการอ้างอิงที่เป็นที่ยอมรับใน

วงวิชาการต้องเป็นไปตามรูปแบบการอ้างอิงทีว่ารสารวิชาการกำหนดเท่านั้น ทั้งนี้ผู้เขียนต้องรับผิดชอบความ

ถูกต้องของการอ้างอิงท่ีนำมาอ้างอิงทั้งหมด และกองบรรณาธิการขอสงวนสิทธิ์ในการเปลี่ยนแปลงรูปแบบการ

อ้างอิงเพ่ือใหว้ารสารวิชาการมีรูปแบบเดียวกันตลอดทั้งเล่ม 

 

 3.  การสงตนฉบับ  

  สามารถส่งต้นฉบับบทความ (Manuscript) สำหรับขอตีพิมพ์ในวารสารวิชาการโดยการดาวน์

โหลดรูปแบบ (Template) บทความวิชาการผ่าน http://idtech.bru.ac.th/journal/ และส่งบทความผ่าน

ระบบ Online Submission ส่งทางไปรษณีย์อิเล็กทรอนิกส์ idtechjr@bru.ac.th 

 หรือส่งต้นฉบับพิมพ์ จำนวน 1 ชุด มายังวารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม คณะเทคโนโลยี

อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏบุรีรัมย ์เลขที่ 439 ถนนจิระ ตำบลในเมือง อำเภอเมืองบุรีรัมย์ จังหวัด

บุรีรัมย ์31000 

 

 

 

 

 

 

 



วารสารวิชาการเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวทิยาลัยราชภฏับุรีรัมย์ ปีที่ 4 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธันวาคม 2565 

Journal of Industrial Technology Buriram Rajabhat University, Vol. 4, No. 2, July – December 2022 

[34] 
 

 

 

 


