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บทคัดย่อ 
   โครงงำนภำคนิพนธ์เรื่องรถเข็นส ำหรับคนพิกำรควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ประกอบไปด้วยส่วนส ำคัญ 3 ส่วนคือ วงจรลดแรงดันไฟและรีเลย์เป็นตัวขับมอเตอร์ โดยใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino เป็นตัวควบคุมกำรท ำงำนของระบบ โดยใช้จอยสติ๊กบังขับทิศทำงของ
มอเตอร์ให้หมุนเดินหน้ำ ถอยหลัง  เลี้ยวซ้ำย เลี้ยวขวำหรือหยุด โดยสำมำรถช่วยให้คนพิกำรไปไหน
มำไหนสะดวกมำกขึ้น แต่มีข้อจ ำกัดคือถ้ำพลังงำนเหลือน้อยลงรถเข็นไม่สำมำรถวิ่งต่อได้ เนื่องจำกใช้
แบตเตอรี่เป็นตัวจ่ำยไฟ 

   จำกกำรทดสอบหำประสิทธิภำพของรถเข็นส ำหรับคนพิกำรควบคุมด้วยระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอร์  พบว่ำสำมำรถรับน้ ำหนักได้ไม่เกิน 100 กิโลกรัม ซึ่งได้ใช้คนน้ ำหนัก           
65 กิโลกรัม ท ำกำรทดลองพลังงำนไฟฟ้ำของรถเข็นปรำกฏว่ำสำมำรถวิ่งได้ระยะทำงตั้งแต่ 1 เมตร 
ถึง 1,250 เมตร เนื่องจำกพลังน้อย 

   ดังนั้นรถเข็นรถเข็นส ำหรับคนพิกำรควบคุมด้วยระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ จึงสำมำรถ
น ำมำประยุกต์ใช้งำนเพ่ือให้ควำมสะดวกแก่คนพิกำรได้จริงตำมวัตถุประสงค์ของโครงงำนภำคนิพนธ์ 
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