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บทคัดยอ 
 
งานวิจัยนี้มีจุดประสงคเพื่อสรางและออกแบบอุปกรณชวยเดินดวยโครงสรางแบบยืดหยุนท่ีสามารถ
ลดโมเมนตดัดท่ีขอเขา (KAM) ในขณะเดินได เนื่องจากโมเมนตดัดท่ีขอเขาท่ีเกิดข้ึนนี้เปนปจจัยหนึ่ง
ท่ีทําใหเกิดความเส่ียงตอการเกิดโรคขอเขาเส่ือม โดยการรักษาผูปวยขอเขาเส่ือมท่ีมีอาการไมรุนแรง
นิยมใชแผนรองดานในรองเทาแบบล่ิมเอียง (LWI) ซ่ึงแผนรองดานในรองเทาลักษณะนี้จะชวยให
สามารถลดโมเมนตดัดท่ีขอเขาในขณะเดินได ดังนั้นในการออกแบบอุปกรณชวยเดินจะนําหลักการ
ในการเล่ือนตําแหนง Center of pressure (CoP) ของ LWI เพื่อลดโมเมนตดัดท่ีขอเขามาใชในการ
ออกแบบ Compliant wedge โดยจะกําหนดให Compliant wedge ท่ีออกแบบมีมุมเทากับ 2°, 4° และ 
6° จากนั้นจะนํา Compliant wedge ท่ีสรางมานี้ไปใชทดสอบเดินในหองปฏิบัติการ Gait analysisโดย
ท่ีในการทดลองจะใหผูรวมทดสอบทดลองเดินดวยเทาเปลา, เดินดวยรองเทาปกติและเดินดวยรองเทา 
Compliant wedge ท่ีมุมตางๆ ซ่ึงจากการทดลองพบวาคาสูงสุดของโมเมนตดัดท่ีขอเขาเม่ือใช 
Compliant wedge 2°, 4° และ 6° เปรียบเทียบกับการใชรองเทาปกติในขณะเดินมีคาลดลง 0.22%, 
3.66% และ 5.12% ตามลําดับ นอกจากนี้สามารถนําขอมูลการเดินท่ีไดไปใชในการสรางแบบจําลอง
การเดินเพื่อคํานวณคาโมเมนตดัดท่ีขอเขาไดดวย ซ่ึงจากการทดลองดวยแบบจําลองการเดินโดยการ
ใชรองเทาแบบล่ิมเอียง (LWO) ท่ีมีมุมเทากับ 2°, 4° และ 6° พบวาแบบจําลองการเดินสามารถ
พยากรณแนวโนมการเปล่ียนแปลงคาโมเมนตดัดท่ีขอเขาไดใกลเคียงกับผลการทดลอง 
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Abstract 

 

This research aims to design and develop a walking aid for reducing knee adduction 

moment (KAM) using compliant structure. KAM is the product of frontal ground 

reaction force and frontal lever arm; it is a major cause of pain at the lateral knee that is 

the general symptom of osteoarthritis (OA). For treatment, lateral wedge insole (LWI) 

was used to treat OA patient for many years. Our proposed device helps reduce KAM 

during walking by shifting the center of pressure (CoP) from medial side to lateral side. 

Therefore, medial shifted of CoP was incorporated into the design of compliant wedge 

at 2°, 4° and 6°. Throughout the experiment, VICON system was used to evaluate 

changes of KAM at various angles of compliant wedge. The experimental results 

presented that the compliant wedge helps reduce peak KAM by 0.22%, 3.66% and 

5.12% while using 2°, 4° and 6° of compliant wedge respectively. In addition, we 

created walking model simulation to study effects of lateral wedge angle on peak KAM. 
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