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แขนหุ่นยนต์ 7 ระดับขั้นความเสรีเคลือ่นไหวโดยตัวขบัเร้ากล้ามเนือ้เทยีม 
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โครงการน้ีไดอ้ธิบายถึงการออกแบบ และการสร้างแขน
หุ่นยนต7์ระดบัขั้นความเสรี โดยตวัขบัเร้าเป็นกลา้มเน้ือเทียม 
ขั้นตอนการวจิยัเร่ิมจากการศึกษาการเคล่ือนไหวของแขน
มนุษยเ์พ่ือน าไปออกแบบ แขนหุ่นยนต ์ ท่ีระดบัขั้นความเสรีได ้
7 ระดบั คือ   ขอ้มือ 2 ระดบั   ขอ้ศอก 2 ระดบัและหวัไหล่ 3 
ระดบั   จากนั้นน าขอ้มูลท่ีไดจ้ากการเคล่ือนท่ีของมนุษย ์  เป็น
เกณฑใ์นการออกแบบแขนหุ่นยนต ์   แขนหุ่นยนตท่ี์สร้างข้ึนน้ี
มีน ้ าหนกัโดยประมาณ 6 กิโลกรัมไม่รวมส่วนฐานท่ียดึหวัไหล่ 
ดงัแสดงในรูปท่ี 1  
 

 
 

รูปท่ี 1  แขนหุ่นยนต ์7 ระดบัขั้นความเสรี 
 

กลา้มเน้ือเทียมท่ีน ามาใชเ้ป็นตวัขบัเร้าของแขนเทียม ท่ี
สร้างข้ึนน้ี คือรุ่น MAS-10-N600-AA-MCFK ผลิตโดยบริษทั 
เฟสโต ้ท างานโดยใชร้ะบบนิวเมติกส์ท่ีความดนัอากาศ 0-8 บาร์ 
แขนหุ่นยนตน้ี์สามารถเคล่ือนไหวไดโ้ดยการหดตวั และคลาย
ตวัของกลา้มเน้ือเทียมท่ีติดตั้งอยูก่บักลไกของท่อนแขนส่วน
ต่างๆ โดยระยะในการหดและคลายตวัจะมากนอ้ยเพียงใดนั้น 
ข้ึนอยูก่บัขนาดและความยาวของกลา้มเน้ือเทียมท่ีเลือกใช ้ ซ่ึง
การท างานของกลา้มเน้ือเทียมในแขนหุ่นยนตน้ี์ จะท างานแบบ 

 

 

สองทิศทางตรงขา้มกนั ในการขบักลไกของท่อนแขนส่วน
ต่างๆ 

การควบคุมการเคล่ือนท่ีของแขนหุ่นยนต์น้ีใชโ้ปรแกรม 
LABVIEW  ควบคู่กบั ชุดควบคุม PXI  Module ซ่ึงท าการ
ควบคุมแรงดันไฟฟ้า ท่ีจ่ายให้กับ Proportional Pressure 
Regulator เพ่ือควบคุมความดนัลมท่ีจ่ายให้กบักลา้มเน้ือเทียม
เ พ่ือท าให้ เ กิดการหดตัวและคลายตัว แขนหุ่นยนต์น้ีใช ้
Proportional Pressure Regulator ทั้งหมด 14 ชุด  การเคล่ือนท่ี
เชิงมุมของแขนส่วนต่างๆ วดัไดจ้าก Rotary Encoder  ท่ีติดตั้ง 
ไว ้กับข้อต่อของแขน  และสามารถแสดงผลบนหน้าจอ
คอมพิวเตอร์ ดงัแสดงในรูปท่ี 2  

 

 
 

รูปท่ี 2 แสดงหนา้จอโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต ์
 

ในช่วงแรกของการวิจยัน้ี การควบคุมการเคล่ือนไหว
ของแขนหุ่นยนต์ นั้นเป็นการควบคุมแบบโดยการป้อนค าสั่ง
แบบเปิด (Feed-Forward Control) และคาดว่าจะพฒันาการ
ควบคุมการเคล่ือนไหวโดยใช้ ระบบควบคุมแบบป้อนกลับ 
(Feedback Control) ในอนาคต  
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