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บทน า 
 ในงานวิจยัน้ีจะศึกษาถึงลกัษณะของการเคล่ือนท่ี
ของมือมนุษยแ์ล้วน ามาออกแบบเพื่อท าการสร้างมือ
หุ่นยนต ์และท าระบบควบคุมของมือหุ่นยนต ์โดยงาน 
วิจัย น้ีสามารถท่ีจะน าไปประยุกต์ใช้ในโรงงาน
อุตสาหกรรมได้ เช่นใช้ในการหยิบจับส่ิงของท่ีมี 
หลากหลายรูปแบบและเป็นอันตรายในโรงงาน
อุตสาหกรรม  
ปัญหา 
 มือกลท่ีติดตั้งในหุ่นยนตซ่ึ์งใชใ้นงานอุตสาหกรรม
นั้นจะมีลกัษณะเป็นกริปเปอร์ (Gripper) ซ่ึงขอ้จ ากัด
ของกริปเปอร์คือ ลกัษณะการยึดจบัของวสัดุนั้นเป็น
แบบง่ายๆ ไม่ซับซ้อน ดงันั้น จึงไดมี้การพฒันาจากก
ริปเปอร์ท่ีมีเพียง 1 องศาอิสระให้มีหลายองศาอิสระ 
และจดัวางต าแหน่งของกริปเปอร์ใหส้ามารถท างานได้
หลากหลายมากยิ่งข้ึน ซ่ึงได้พัฒนามาสู่มือกล ท่ีมี
ลกัษณะการท างานเลียนแบบมาจากมือของมนุษย ์โดย
สามารถยึดจบัวสัดุในหลากหลายรูปแบบมากยิ่งข้ึน 
และมีประสิทธิภาพมากยิง่ข้ึน  
 วธีิการ 
 วิเคราะห์ทางจลศาสตร์และพลศาสตร์ของมือ
มนุษย์เพื่ อใช้ในการออกแบบ มือกล และสร้าง
แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของการเคล่ือนท่ีของมือ
หุ่นยนต์เพื่อใช้ในการควบคุมการเคล่ือนท่ีของมือ
หุ่นยนต์ โดยมือกลจะมีลกัษณะเหมือนมือของมนุษย ์
ซ่ึงมีทั้งหมด 5 น้ิวในแต่ละน้ิวจะมี 3  องศาอิสระ  
 

รวมทั้งมือแลว้จะมีทั้งหมด 15 องศาอิสระ โดยเน้ืองาน
ในส่วนน้ีจะเนน้การออกแบบกลไกท่ีจะใชแ้ทนแต่ละ
ขอ้ของมือมนุษย์เพื่อให้การเคล่ือนท่ีของมือหุ่นยนต์
สามารถท าไดเ้หมือนมือมนุษย ์
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ผลทีค่าดหวงั 
 หุ่นยนต์ตน้แบบและสามารถน าไปใช้งานจริงใน
โรงงานอุตสาหกรรมได ้ 
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