
 
 
 
 
 
 

แขนหุ่นยนต์ 7 ระดบัขั้นความเสรีเคลือ่นไหวโดยตวัขบัเร้ากล้ามเนือ้เทียม
ดร.สาทสิส์ ทรงชน  นายจริเดช พรมมา  นายวาคม ทรัพย์สิริรัตน์  นายสุนี ฉันไชย 
 

โครงงานน้ีไดอ้ธิบายถึงการออกแบบและการสร้างแขน
หุ่นยนต ์7 ระดบัขั้นความเสรีโดยตวัขบัเร้าเป็นกลา้มเน้ือเทียม 
ขั้นตอนการวิจัยเร่ิมจากการศึกษาการเคล่ือนไหวของแขน
มนุษย ์เพ่ือน าไปออกแบบแขนหุ่นยท่ี์ระดับขั้นความเสรีได ้    
7 ระดบั คือ ขอ้มือ 2 ระดับ ขอ้ศอก 2 ระดบั และหัวไหล่ 3 
ระดับจากการน าขอ้มูลท่ีได้จากการเคล่ือนท่ีของมนุษยเ์ป็น
เกณฑ์ในการออกแบบแขนหุ่นยนต ์แขนหุ่นยนต์ท่ีสร้างข้ึนมี
น ้ าหนกัโดยประมาณ 6 กิโลกรัมไม่รวมส่วนฐานท่ียึด ดงัแสดง
ในรูปท่ี 1  
 

 
 

รูปท่ี 1  แขนหุ่นยนต ์7 ระดบัขั้นความเสรี 
 

กลา้มเน้ือเทียม ท่ีน ามาใชเ้ป็นตวัขบัเร้าของแขนเทียมท่ี
สร้างข้ึนน้ี คือ รุ่น MAS-10-N600-AA-MCFK ผลิตโดยบริษทั
เฟสโต ้ ท างานโดยใชร้ะบบนิวแมติกส์ ท่ีความดนัอากาศ        
0-8 บาร์ แขนหุ่นยนตน้ี์สามารถเคล่ือนไหวไดด้ว้ยการหดตวั
และคลายตวัของกลา้มเน้ือเทียม ท่ีติดตั้งอยูก่บักลไกของท่อน
แขนส่วนต่างๆ โดยระยะในการหดและคลายตวัจะมากหรือ
นอ้ยเพียงใดนั้น ข้ึนอยูก่บัขนาดและความยาวของกลา้มเน้ือ

เทียมท่ีเลือกใช ้ ซ่ึงการท างานของกลา้มเน้ือเทียม ในแขน
หุ่นยนตน้ี์จะท างานแบบสองทิศทางตรงขา้มกนัในการรับ
กลไกของท่อนแขนส่วนต่างๆ 

การควบคุมการเคล่ือนท่ีของแขนหุ่นยนตน้ี์ใชโ้ปรแกรม 
Lab view ควบคู่กบัชุดควบคุม PXI Module ซ่ึงท าการควบคุม
แรงดันไฟฟ้า ท่ีจ่ายให้กบั Proportional Pressure Regulator 
เพ่ือควบคุมความดนัลมท่ีจ่ายให้กบักลา้มเน้ือเทียมเพ่ือท าให้
เกิดการหดตัวและคลายตัว แขนหุ่นยนต์น้ีใช้ Proportional 
Pressure Regulator ทั้งหมด 14 ชุด การเคล่ือนท่ีเชิงมุมของ
แขนส่วนต่างๆ วดัไดจ้าก Rotary Encoder ท่ีติดตั้งไวก้บัขอ้ต่อ
ของแขนและสามารถแสดงผลในหนา้จอคอมพิวเตอร์ ดงัแสดง
ในรูปท่ี 2   

 

 
 

รูปท่ี 2 แสดงหนา้จอโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต ์
 

ในส่วนแรกของการวจิยัน้ีคือการควบคุมการ
เคล่ือนไหวของแขนหุ่นยนตแ์บบป้อนก าลงัแบบเปิด (Feed-
Forward Control) และในปัจจุบนัก าลงัพฒันาการควบคุมการ
เคล่ือนไหวโดยใชร้ะบบควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback 
Control) เพ่ือควบคุมการเคล่ือนไหวของแขนหุ่นยนตใ์ห้
เคล่ือนท่ีไปตามเสน้ทางท่ีก าหนด

 


