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การพัฒนารถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการทางขา 
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บทคัดย่อ 

 การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์ดังนี้ 1) เพื่อพัฒนารถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ ส าหรับผู้

พิการทางขา 2) เพื่อทดสอบประสิทธิภาพ ซึ่งการพัฒนาเป็นรูปแบบนวัตกรรมส าหรับผู้พิการทางขาสามารถ

ช่วยเหลือตนเองได้ หรือสามารถเคลื่อนย้ายไปยังสถานท่ีต่าง ๆ ได้ตามความเหมาะสม ผู้วิจัยได้ศึกษาและพัฒนา

รถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ โดยมีจุดเด่น คือ รถไฟฟ้าจ านวน 4 ล้อ สามารถขับเคลื่อนอิสระ 

เช่น ทางลาดชัน ทางขรุขระ ทางเนิน และทางต่างระดับ ซึ่งผลการทดลองครั้งนี้สรุปได้ว่า ผลการทดลองระบบ

ควบคุมความเร็วสูงสุดอัตโนมัติ (  Boost control) ที่ 4WD สามารถเคลื่อนที่ได้เพิ่มขึ้นจากความเร็วคงที่         

10 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง ความเร็ว 18.8 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง โดยวัดค่าไฟฟ้ากระแสได้ 20 แอมแปร์ ค่าไฟฟ้า

กระแสตรงเมื่อรถออกตัวได้ 9.8 แอมแปร์ ขณะที่รถไฟฟ้าเร่งความเร็วสูงสุดสามารถรับน้ าหนักได้รวม ทั้งหมด 

246 กิโลกรัม รถไฟฟ้าเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระสามารถขึ้นฟุตบาทได้ โดยวัดความสูงของฟุตบาทท่ีขณะมี

ผู้ใช้งานขับขี่ได้ระดับที่ 8 - 10 เซนติเมตรเท่านั้น  
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THE DEVELOPMENT OF SMALL FREE 4-WHEEL DRIVE ELECTRIC CART FOR THE DISABLED 

 

     Siriwan Polset1  Kititsak Wadsuntud2  Prach Jaikwang3 

 

Abstract 
The objectives purposes of this research ware 1)  to develop small free 4-wheel drive 

electric carts for the disabled, 2 )  to measure the performance.  Of the created model that 

facilitates the disabled to be able to support themselves when necessary or to help them with 

mobility. The researchers researched and built free electric carts for the disabled. The highlight 

is that it is possible to move freely on slopes, rugged roads, elevations, and uneven floors. The 

results from testing the boost control system showed that the 4-wheel drive electric cart could 

increase its speed from a constant speed of 10 km/ h to 18. 8 km/ h; with the current voltage 

measured at 20 amps and the direct current voltage measured at 9. 8 amps when they were 

first launched. The electric carts’ gross weight when traveled by a user was 246 kg. The small 

4-wheel drive electric cart were able to move up only the elevations of 8-10 centimeter when 

traveled by a user. 
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บทน า 
 ปัจจุบันตามข้อมูลสถิติของผู้พิการในประเทศไทยจากฐานข้อมูลของผู้มีบัตรคนพิการ ของกรมส่งเสริม

และพัฒนาคุณภาพชีวิตคนพิการ กระทรวงการพัฒนาสังคมและความมั่นคงของมนุษย์  ข้อมูลเมื่อวันที่ 6 
มกราคม 2563 มีจ านวนผู้พิการที่ยังมีชีวิตอยู่รวมทั้งสิ้น 1.99 ล้านคน โดยเมื่อพิจารณาเฉพาะจ านวนผู้พิการ
ทางการเคลื่อนไหวหรือทางร่างกาย มีจ านวน 985,000 คน คิดเป็นสัดส่วนร้อยละ 49 ซึ่งถือว่าเป็นประเภทที่มี
สัดส่วนสูงสุด เมื่อเทียบกับผู้พิการประเภทอ่ืน ๆ (ส านักข่าวแห่งชาติ กรมประชาสัมพันธ์, 2563) 

ดังนั้นปัจจุบันการพัฒนาสิ่งอ านวยความสะดวกส าหรับผู้พิการทางขาหรือผู้สูงอายุนั้น จึงมีความ
ต้องการนวัตกรรมเพื่อช่วยเหลือและส่งเสริมคุณภาพชีวิตของผู้พิการทางขาหรือผู้สู้อายุ เนื่องจากนวัตกรรมที่
พัฒนาขึ้นครั้งนี้จะได้มีผลกระทบและมีประโยชน์กับจ านวนของผู้พิการที่สามารถน าไปใช้พัฒนาคุณภาพชีวิตได้
ในสัดส่วนที่มากกว่าประเภทอื่น โดยการวิเคราะห์และออกแบบโครงสร้างได้ศึกษาความต้องการของผู้พิการ 
เนื่องจากนวัตกรรมที่จัดท าขึ้นนั้นจะรองรับการใช้ชีวิตประจ าวันของผู้พิการ ทางผู้จัดท าจึงได้ทั้งแนวคิด หา
ความรู้เพิ่มเติมและแนวทางการพัฒนางานวิจัยนี้ขึ้นมา ซึ่งได้ข้อสรุปดังกล่าวและได้แนวคิดในการพัฒนา
นวัตกรรมรถไฟฟ้าให้คนพิการทางขาสามารถขับและเคลื่อนที่ไปยังจุดที่ต้องการได้ในชีวิตประจ าวัน โดยมีความ
พิเศษที่สามารถขับเคลื่อนได้แบบ 4 ล้ออิสระ เพื่อที่จะท าให้รถไฟฟ้ามีก าลังจนสามารถเคลื่อนที่ไปยังถนนใน
พื้นที่ที่มีทางขรุขระ หรือถนนที่ไม่ราบเรียบได้ และสามารถเคลื่อนท่ีขึ้นฟุตบาท หรือขอบถนน ที่ไม่ถูกออกแบบ
ไว้ส าหรับผู้พิการ ซึ่งโดยปกติรถส าหรับผู้พิการทั่วไป ท่ีจะมีเพียง 3 ล้อ จะยังไม่สามารถข้ึนฟุตบาทได ้

จากที่กล่าวมาข้างต้นผู้วิจัยได้พัฒนาเพื่อมีจุดประสงค์ให้เป็นนวัตกรรมทางเลือกของผู้พิการรวมถึง
ผู้สูงอายุ ที่สามารถเลือกน าไปใช้ประโยชน์ได้ตามบริบทความเหมาะสมส าหรับการใช้งานในชีวิตประจ าวันและ
กิจกรรมต่าง ๆ เพื่อให้ผู้พิการสามารถช่วยเหลือตนเองได้ส าหรับการเดินทางไปยังสถานที่ต่าง ๆ ของผู้พิการ 
หรือผู้สูงอายุ ทั้งนีส้ามารถอยู่ร่วมกันในสังคมได้อย่างเสมอภาพอย่างยั่งยืนต่อไปได้  

วัตถุประสงค์ของการวิจัย 

 1. เพื่อพัฒนารถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการทางขา 

 2. เพื่อทดสอบประสิทธิภาพรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ 

 

วิธีด าเนินการวิจัย 

 การด าเนินการวิจัยในครั้งนี้ได้พัฒนารถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการทาง

ขา โดยผู้วิจัยมีขั้นตอนการด าเนินงานและทดสอบประสิทธิภาพ ดังนี้ 

 1. ศึกษาข้อมูลทางเทคนิค 
 จากการศึกษาข้อมูลทางเทคนิคพื้นฐานข้อมูลแนวคิดที่ได้จากการทบทวนวรรณกรรมที่เกี่ยวข้อง เช่น 

รถจักรยานไฟฟ้า มอเตอร์ไฟฟ้าแบบไร้แปรงถ่าน และวิธีการควบคุมมอเตอร์ (เฉลิมพล เรืองพัฒนาวิวัฒน์ และ

ยุทธนา กันทะพะเยา, 2559) จึงได้แนวคิดการพัฒนานวัตกรรมเพื่อผู้พิการทางขา โดยพัฒนาเป็นรถไฟฟ้าขนาด
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เล็กที่สามารถใช้มอเตอร์ไฟฟ้าหมุนล้อได้โดยอิสระทั้ง 4 ล้อ เพื่อให้ผู้ขับขี่ที่เป็นผู้พิการทางขา หรือผู้สูงอายุ

สามารถเพิ่มแรงบิดของมอเตอร์ส าหรับขับเคลื่อนรถไฟฟ้าให้เหมาะสมกับสภาพถนนหรือพ้ืนท่ีที่ผู้พิการทางขาไม่

สามารถเดินทางได้ จากการศึกษาข้อมูลดังกล่าวได้น าชุดประกอบของมอเตอร์ส าหรับรถจักรยานไฟฟ้ามาใช้

เนื่องจากใช้เทคโนโลยีของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงไร้แปรงถ่าน (Brushless DC หรือเรียกสั้นๆว่า BLDC) ที่มี

ลักษณะคล้ายดุมล้อขนาดเล็กที่มีชุดเฟืองแพลนเนตตารี่ (Planetary gear) ส าหรับเพิ่มแรงบิดภายในเพื่อให้มี

ประสิทธิภาพจะช่วยให้การออกตัวของล้อไม่สะดุด โดยไม่เพิ่มอุปกรณ์ในการควบคุมจังหวะออกตัว พร้อมทั้งใน

ชุดประกอบที่มีการจ าหน่ายโดยแพร่หลาย ซึ่งจะมีชุดกล่องควบคุมที่เหมาะกับขนาดของมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสตรงไร้แปรงถ่าน ซึ่งท าให้มั่นใจได้ว่าชุดขับมอเตอร์สามารถท างานได้สัมพันธ์กับค่ามุมเฟสของขดลวดใน

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงไร้แปรงถ่าน ส่วนชุดประกอบมอเตอร์ส าหรับรถจักรยานไฟฟ้าครั้งนี้ จุดเด่นคือผู้วิจัย

เน้นต้นทุนต่ าและเน้นอุปกรณ์ที่มีคุณภาพให้เหมาะสมส าหรับผู้ใช้งาน 

2. การออกแบบรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการทางขา 
จากการศึกษาข้อมูลดังกล่าวผู้วิจัยได้ท าการออกแบบรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้

พิการทางขา (Ebikethakit, 2554) โดยการท าการออกแบบโครงสร้าง ดังภาพที่ 1 
 

 
ภาพที่ 1 ออกแบบโครงสร้างรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ลอ้อิสระ 4 มุมมอง 

 

 การออกแบบโครงสร้างรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ (A. Nasri, B. Gasbaoui, 2017) 
มีขั้นตอนดังนี้ 1) การออกแบบโครงสร้างสามารถรับน้ าหนักได้ถึง 100 กิโลกรัม  2) ล้อด้านหน้าติดตั้งโช้ค
จักรยานท้ัง 2 ข้างเพื่อให้ผู้พิการสามารถเคลื่อนย้ายได้สะดวก และสามารถเดินทางในทางต่างระดับได้ เช่น ทาง
บันไดไม่เกิน 2 ขั้น และทางสโลป 3) ล้อด้านหลังติดตั้งสปริงโช้คเพื่อช่วยเพิ่มสมรรถนะในการขับขี่และเพิ่มการ
ทรงตัวให้กับผู้พิการทางขาส าหรับการใช้งาน 
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ภาพที่ 2 รถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ 4 มุมมอง 

 
3. ระบบควบคุมและการเช่ือมต่อด้วยสายสัญญาณ 
ขั้นตอนการออกแบบระบบควบคุมและการเช่ือมต่อด้วยสายสัญญาณ ได้ออกแบบวงจรตามโปรแกรมและ

ท าการทดสอบระบบ เพื่อท าการติดตั้งอุปกรณ์ในโครงสร้างรถไฟฟ้า ดังภาพที่ 2 สู่ภาพที่ 3 
 

 
ภาพที่ 3 แสดงภาพการเช่ือมต่อสายสัญญาณ 

 

 การออกแบบระบบและการเชื่อมต่อสายไฟ และสายสัญญาณของรถไฟฟ้าเพื่อควบคุมการขับขี่ ซึ่งอยู่ที่

คันเร่งไฟฟ้าและปุ่มควบคุมเข้ากับชุดกล่องควบคุมมอเตอร์ที่แยกอิสระส าหรับการส่งสัญญาณไปยังมอเตอร์ไฟฟ้า
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กระแสตรงไร้แปรงถ่านที่ติดตั้งส่วนของดุมล้อ (Zachey Brandstater, 2011) โดยท าการเช่ือมต่อระหว่างชุดควบคุม

ของมอเตอร์เป็น 4 ชุด ท าการแยกออกจากกัน ทั้งนี้เพื่อให้สามารถควบคุมมอเตอร์รถไฟฟ้าได้ ทั้งแบบขับเคลื่อน 2 ล้อ 

และ ขับเคลื่อน 4 ล้อ ผู้วิจัยจึงได้ออกแบบการเช่ือมต่อสัญญาณให้สามารถควบคุมผ่านคันเร่งไฟฟ้าเพียง 1 ชุด และ

ออกแบบการเช่ือมต่อสวิตช์ควบคุมแบบการขับเคลื่อนให้ผู้พิการทางขา สามารถเลือกได้ว่าจะขับเคลื่อนแบบ 2 ล้อ 

และแบบ 4 ล้อ   

4. วิธีการทดสอบระบบ 
ขั้นตอนการด าเนินการทดลองประสิทธิภาพของรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนไฟฟ้าแบบ 4 ล้ออิสระ โดยมี

วิธีการทดลองดังนี ้
4.1 ทดลองระบบควบคุมความเร็วอัตโนมัติ (Cruise control) โดยท าการทดลองด้วยการขับรถไฟฟ้าบน

พื้นราบ ดังนี้ ขั้นตอนที่ 1. เปิดสวิตช์ที่คันเร่งไฟฟ้า ขั้นตอนที่ 2. กดสวิตช์ระบบควบคุมความเร็วอัตโนมัติ เพื่อ
ตรวจสอบว่าความเร็วในการเคลื่อนที่ของรถ โดยผู้ขับขี่ด้วยการใช้ โทรศัพท์เคลื่อนที่บนแอพพลิเคช่ันที่ช่ือว่า 
Speedometer สังเกตความเร็วคงที่ หรือไม่ ตรวจสอบค่ากระแสรวมที่ใช้ด้วยเครื่องมือวัดกระแสค่าไฟฟ้า
กระแสตรงแบบคล้อง ท าการบันทึกผล 

 

 
ภาพที่ 4 แสดงภาพแอพพลิเคชั่น (Speedometer mobile application) 

 

4.2 ทดลองระบบควบคุมเพิ่มความเร็วสูงสุดอัตโนมัติ Speed booster โดยท าการทดลองด้วยการขับ

รถไฟฟ้าบนพื้น เปิดสวิตช์ที่คันเร่งไฟฟ้า และกดสวิตช์ Max speed booster control แล้วตรวจสอบว่า

ความเร็วในการเคลื่อนของรถ โดยผู้ขับขี่ด้วยการใช้แอพพลิเคช่ันที่ช่ือว่า Speedometer สังเกตความเร็วรถว่า

เพิ่มขึ้น หรือไม่ ตรวจสอบค่ากระแสรวมที่ใช้ด้วยเครื่องมือวัดค่าไฟฟ้ากระแสตรงแบบคล้องเพื่อท าบันทึกผลการ

ทดลอง 
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ภาพที่ 5 แสดงภาพเครื่องวัดค่ากระแสไฟฟ้า  

4.3 ท าการทดลองขับรถข้ึนฟุตบาท โดยทดลองด้วยการขับรถไฟฟ้าบนพ้ืนราบ จากนั้นเปิดสวิตช์ที่คันเร่ง
ไฟฟ้า และบิดคันเร่งไฟฟ้า เพื่อเร่งขับเคลื่อนขึ้นฟุตบาท วัดความสูงของฟุตบาททีส่ามารถข้ึนได้ ท าการบันทึกผล 

ผลการวิจัยและอภิปรายผล 
 คณะผู้วิจัยได้ท าการทดสอบสมรรถะภาพรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการ

ทางขา โดยการทดสอบครั้งนี้เป็นการทดสอบการท างานของระบบรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระ 
จากบุคคลปกติเป็นการทดสอบประสิทธิภาพการใช้งานดังกล่าว ดังตารางที่ 1 และตารางที่ 2 

 
ตารางที่ 1  ผลการทดลองระบบการควบคุมความเร็วอตัโนมตัิ (Cruise control) ที่ 4WD 

 

ปัจจัย ค่าที่วัดได้ หน่วย 
น้ าหนักรถ 
น้ าหนักคนขับขี ่
ค่าแรงดันที่วัดเมื่อรถออกตัว 
ค่าแรงดันที่วัดได้ท่ีความเร็วสูงสุด 
ระบบการขับเคลื่อน 
ค่าความเร็วเมื่อกดปุม่ระบบการควบคุม
ความเร็วอัตโนมัติ (Cruise Control) 
ค่าไฟฟ้ากระแสตรงเมื่อรถออกตัว 
ค่าไฟฟ้ากระแสตรงเมื่อรถท่ีความเร็วคงท่ี 
ความเร็วคงที ่

148 
98 

29.04 
28.8 

4 
10 
 

20.0 
9.6 

ค่าความเร็วคงท่ี 

Kg 
Kg. 
V. 
V. 

WD 
Km./H 

 
A. 
A. 
- 

 

จากตารางที่ 1 ผลการทดลองระบบการควบคุมความเร็วอัตโนมัต ิ(Cruise control) ได้ผลว่าระบบควบคมุ

ท างานถูกต้องเนื่องจากว่ารถไฟฟ้าท่ีขับเคลื่อนแบบ 4 WD สามารถเคลื่อนที่ได้ด้วยความเร็วคงท่ี ที่ 10 กิโลเมตร

ต่อช่ัวโมง โดยวัดค่าไฟฟ้ากระแสตรงได้ 20 แอมแปร์ เมื่อเริ่มออกตัวรถ และวัดค่าค่าไฟฟ้ากระแสตรงได้       
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9.6 แอมแปร์ โดยมีความความเร็วคงที่  ขนาดทดลองนั้นค่าน้ าหนักรถไฟฟ้าและคนขับมีน้ าหนักรวม 246 

กิโลกรัม 

ขั้นตอนการทดลองด้วยการขับรถไฟฟ้าบนพื้นราบ เปิดสวิตช์ที่คันเร่งไฟฟ้า และกดสวิตช์ Max speed 

Booster control แล้วตรวจสอบว่าความเร็วในการเคลื่อนของรถ โดยผู้ขับขี่ด้วยการใช้แอพพลิเคช่ัน ที่ช่ือว่า 

Speedometer สังเกตความเร็วรถจะเพิ่มขึ้นหรือไม่นั้น พร้อมการตรวจสอบการวัดค่ากระแสรวมที่ใช้ด้วย

เครื่องมือวัดไฟฟ้ากระแสตรงแบบคล้อง 

 

ตารางที่ 2  ผลการทดลองระบบควบคุมความเร็วสูงสุดอัตโนมัติ (Boost control) ที่ 4WD 

 
ปัจจัย ค่าที่วัดได้ หน่วย 

น้ าหนักรถ 
น้ าหนักคนขับขี ่
ค่าแรงดันที่วัดเมื่อรถออกตัว 
ค่าแรงดันที่วัดได้ท่ีความเร็วสูงสุด 
ระบบการขับเคลื่อน 
ค่าความเร็วเมื่อหมุนคันเร่งไฟฟ้าตอนออกตัว 
ค่าความเร็วสูงสุด 
ไฟฟ้ากระแสตรงเมื่อรถออกตัว 
ไฟฟ้ากระแสตรงที่ความเร็วสูงสุด 
ระยะทางที่ได้ความเร็วสูงสุด 
ความเร็วเพิม่ขึ้นเมื่อกด Boost Speed 

148 
98 

29.04 
28.8 

2 
0.2 
22.3 
20.0 
9.8 
15 

ค่าความเร็วเพิ่มขึ้น 

Kg. 
Kg. 
V. 
V. 

WD. 
Km./H 
Km./H 

A. 
A. 
M. 
- 

 

จากตารางที่ 2 ผลการทดลองระบบควบคุมความเร็วสูงสุดอัตโนมัติ (  Boost control) ที่ 4WD ได้ผลว่า

ระบบควบคุมท างานถูกต้องเนื่องจากว่ารถไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนแบบ 4WD สามารถเคลื่อนที่ได้เพิ่มขึ้นจากความเร็ว

คงที่ 10 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง มาที่ความเร็ว 18.8 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง โดยวัดค่าไฟฟ้ากระแสตรงได้ 20 แอมแปร์ 

เมื่อรถออกตัว และได้ค่า ไฟฟ้ากระแสตรงได้ 9.8 แอมแปร์ ที่ความเร็วสูงสุด รถไฟฟ้าและคนขับมีน้ าหนักรวม 

246 กิโลกรัม 

เมื่อทดสอบด้วยการขับรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนไฟฟ้าแบบ 4 ล้ออิสระบนพื้น เปิดสวิตช์ที่คันเร่งไฟฟ้า 

และบีบคันเร่งไฟฟ้า โดยใช้การขับเคลื่อนแบบ 4 WD แล้วขับขึ้นฟุตบาท วัดความสูงของฟุตบาทที่ขับขึ้นได้ท า

การบันทึกผลในตารางที่ 3 
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ตารางที่ 3  ผลการทดสอบการขบัรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนไฟฟ้าแบบ 4 ล้ออิสระขึ้นฟุตบาท 

 
ความสูงของฟุตบาท รถไฟฟ้าสามารถขับขึ้นฟุตบาท 

ระดับที่ 1 ระยะ 8 เซนติเมตร 
ระดับที่ 2 ระยะ 9 เซนติเมตร 
ระดับที่ 3 ระยะ 10 เซนติเมตร 
ระดับที่ 4 ระยะ 11 เซนติเมตร 

สามารถขึ้นฟุตบาท 
สามารถขึ้นฟุตบาท 
สามารถขึ้นฟุตบาท 

ไม่สามารถข้ึนฟุตบาท 
  

จากผลการทดสอบในตารางที่ 3 การขับรถไฟฟ้าขึ้นฟุตบาท สามารถขึ้นฟุตบาทได้ที่ความสูงของ

ฟุตบาทสูงสุด 10 เซนติเมตร 

 

สรุป 
 การพัฒนารถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนแบบ 4 ล้ออิสระส าหรับผู้พิการทางขาหรือผู้สูงอายุ โดยใช้

มอเตอร์ฮับที่มีก าลัง 250 วัตต์ ติดตั้งดุมล้อทั้งสี่ล้อ และออกแบบระบบการเช่ือมต่อสัญญาณให้สามารถควบคุม

การท างานจากคันเร่งไฟฟ้าเพียงชุดเดียว เมื่อประกอบรถไฟฟ้าส าเร็จนั้นขนาดน้ าหนักที ่148 กิโลกรัม 

จากผลการทดลองระบบควบคุมความเร็วสูงสุดอัตโนมัติ (  Boost control) แบบ 4WD ได้ผลว่าระบบ

ควบคุมท างานถูกต้องเนื่องจากว่ารถไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนแบบ 4WD สามารถเคลื่อนที่ได้เพิ่มขึ้นจากความเร็วคงที่ 

10 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง ด้วยความเร็ว 18.8 กิโลเมตรต่อช่ัวโมง โดยวัดค่าไฟฟ้ากระแสตรงได้ 20 แอมแปร์ เมื่อ

รถไฟฟ้าออกตัวสามารถได้วัดค่าไฟฟ้ากระแสตรงคือ 9.8 แอมแปร์ ทีค่วามเร็วสูงสุดรถไฟฟ้าและคนขับมีน้ าหนัก

รวม 246 กิโลกรัม 

จากทดสอบด้วยการขับรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนไฟฟ้าแบบ 4 ล้ออิสระบนพื้น เปิดสวิตช์ที่คันเร่ง

ไฟฟ้าและควบคุมด้วยคันเร่งไฟฟ้า โดยการทดลองการขับเคลื่อนแบบ 4 WD รถไฟฟ้าสามารถขับข้ึนฟุตบาท ได้

ได้ทั้ง 3 ระดับ ดังนี ้ระดับที ่1 ได้ 8 เซนติเมตร, ระดับท่ี 2 ได้ 9 เซนติเมตร และระดับท่ี 3 ได้ 10 เซนติเมตร 

 

ข้อเสนอแนะ 
 แนวทางพัฒนาโครงการ ผู้พัฒนาสามารถปรับเปลี่ยนสเปกเพิ่มตามความสามารถของรถไฟฟ้าได้ดังนี้ 

1. สามารถปรับปรุงระบบเบรกให้เป็นแบบดิสก์เบรกได้ทั้ง 2 ล้อหลังเพื่อลดช่วงการเบรกให้อยู่ภายใน
ระยะที่สามารถควบคุมได้ 

2. สามารถเช่ือมต่อกับโซล่าเซลล์เพื่อใช้พลังงานแสงอาทิตย์เป็นต้นก าลังช่วยเพิ่มระยะทางในการขับขี่
ใหไ้ด้ระยะไกล  



128 | ปีที่ 15 ฉบับที ่3 (กันยายน – ธันวาคม พ.ศ. 2563)                                                      ศิริวรรณ พลเศษ และคณะ 

 
3. สามารถพัฒนาโครงสร้างของตัวรถไฟฟ้าขนาดเล็กขับเคลื่อนไฟฟ้าแบบ 4 ล้ออิสระ เพื่อประกอบ

เข้ากับลิฟต์แบบยกตัว ส าหรับรองรับผู้พิการที่ใช้รถเข็น เพื่อน ารถเข็นข้ึนมาบนตัวรถเข็นให้เป็นเก้าอี้ และใช้ขับข่ี
ต่อได้ในชีวิตประจ าวัน 
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