
  
 

การควบคุมแขนหุ่นยนต์โดยใช้สัญญาณไฟฟ้าทางชีวภาพ 
ผศ.ดร.สยาม  เจริญเสียง และนายทนงศักดิ์  ภมรานนท์ 
 

การด ารงชีวิตประจ าวันของคนพิการแขนขา
หรือผู้ ป่วยอมัพาต  อาทิ การหยิบจบัสิ่งของ  การทาน
อาหาร ใช้งานคอมพิวเตอร์ อาจเป็นเร่ืองท่ียากมาก
และเป็นอุปสรรคต่อการด าเนินชีวิต   ด้วยความ
ตระหนักถึง ปัญหาดังกล่าว ผู้ วิจัยจึง เล็ ง เห็นถึ ง
ความส าคัญของการน าเทคโนโลยีมาช่วยเหลือและ
ยกระดับคุณภาพชีวิตของผู้ ทุพลภาพเหล่านีใ้ห้ได้มี
โอกาสชว่ยเหลือตวัเอง สญัญาณไฟฟ้าทางชีวภาพเป็น
ทางเลือกหนึ่งท่ีอาจน ามาทดแทนมือ และแขนได้ อาทิ
เช่น EOG (electrooculogram) เป็นสญัญาณไฟฟ้า
ทางชีวภาพท่ีเกิดจากศกัย์ไฟฟ้าท่ีเรตินา  และกระจก
ตา ซึ่งสัญญาณไฟฟ้าทางชีวภาพนีจ้ะเปล่ียนแปลง
ตามการเคล่ือนท่ีของดวงตา  ด้วยเหตุนีก้ารน าเอา
สัญญาณไฟฟ้าท่ีเกิดขึน้มาใช้ในการควบคุมหุ่นยนต์  
แขนกล  และระบบอัตโนมัติจะช่วยอ านวยความ
ส ะ ด ว ก ใ ห้ กั บ ผู้ ทุ พ พ ล ภ า พ ไ ด้ ม า ก ยิ่ ง ขึ ้น 
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              รูปท่ี 1 แสดง State Diagram ของระบบการแยกแยะ
สญัญาณ 

 
 
 

 งานวิจัยนี ใ้ ช้หลักการของ Fuzzy State 
Machine Diagram ร่วมกับ Spectrum ของสญัญาณ 
และคา่สงูสดุและต ่าสดุของสญัญาณ เป็นเง่ือนไขในการ
เปล่ียนสภาวะของสญัญาณไฟฟ้า 

รูปท่ี 2  โปรแกรมการแยกแยะสญัญาณ 

ผลการวิจัยที่คาดหมาย 

ผลท่ีได้รับการศกึษาวิจยัในครัง้นีเ้ป็นแนวทางการ
แยกแยะรูปแบบของคล่ืนสญัญาณไฟฟ้าทางชีวภาพ 
จากอากปักริยาตา่งๆท่ีเกิดขึน้บนใบหน้ามนษุย์  และ
สามารถน าองค์ความรู้ท่ีได้รับไปประยกุต์ใช้ในการ
ออกแบบระบบเช่ือมโยงกบัคอมพิวเตอร์ในการบงัคบั
หุน่ยนต์ เพ่ือชว่ยเหลือคนพิการได้ในอนาคต 
 
 

 


