
 

 

 
รูปแสดงการมือกลต้นแบบ 

วธิีการ 
ท ำกำรออกแบบและจัดสร้ำงมือหุ่นยนต์ท่ี มี

ลกัษณะคล่ำยมือมุษย ์โดยมือหุ่นยนต์จะประกอบดว้ยน้ิว
ทั้งหมด 5 น้ิว น้ิวละ 3 องศำอิสระ รวมทั้งหมด 15 องศำ
อิสระ โดยจะใชม้อเตอร์เป็นตวัขบัเคล่ือนแต่ละขอ้ของน้ิว 
โดยใช้เฟืองและสำยพำนเป็นตัวส่งก ำลัง มือกลท่ีได้
ออกแบบจะมีขนำดใหญ่กว่ำมือมนุษยโ์ดยเฉล่ียประมำณ
1.5 เท่ำ โดยแสดงดงัรูปดำ้นบน 

ผลทีค่าดหมาย 
มือกลต้นแบบท่ีสามารถเคล่ือนท่ีได้เหมือนมือ

มนุษย ์และสามารถควบคุมให้สามารถหยิบจบัส่ิงของท่ีมี
รูปทรงต่างๆได ้  

หน่วยงานทีใ่ห้ทุน  ส านกังบประมาณ 
 

บทน า 
งานวิจัย น้ี เ ป็นการศึกษาถึงลักษณะของการ

เคล่ือนท่ีของมือมนุษยแ์ละวิเคราะห์วิธีการหยิบจบัส่ิงของ
แบบต่างๆ  เพื่อน ามาประยุกต์ใช้ในการออกแบบมือ
หุ่นยนตแ์ละระบบควบคุมของมือหุ่นยนต ์ท าให้ตอ้งมีการ
วิเคราะห์ทางด้านจลศาสตร์ พลศาสตร์และสร้างสมการ
การเคล่ือนท่ีของมือหุ่นยนต ์ งานวิจยัน้ีสามารถท่ีจะน าไป
พัฒนาห รือประยุ กต์ ใช้ ในการหยิบจับ ส่ิ งของ ท่ี มี 
หล ากหลาย รูปแบบและ เ ป็นอันตรายในโรง ง าน
อุตสาหกรรม และยงัสามารถน าไปพฒันาเป็นมือกลท่ี
สามารถท างานทดแทนมือมนุษย ์ส าหรับผูพ้ิการ  

ปัญหา 
มื อ ก ล ท่ี ติ ด ตั้ ง ใ น หุ่ น ย น ต์ ซ่ึ ง ใ ช้ ใ น ง า น

อุตสาหกรรมส่วนมากนั้ นจะมีลักษณะเป็นกริปเปอร์ 
(Gripper) ซ่ึงการใชง้านก็เพียงบงัคบัใหก้ริปเปอร์หดเขา้หา
กนัเพื่อให้สามารถหยิบจบัวตัถุได ้ โดยกริปเปอร์สามารถ
ใช้ได้กับว ัตถุท่ีมีรูปร่างไม่ซับซ้อน ดังนั้ นจึงได้มีการ
พัฒนาจากกริปเปอร์ท่ีมีเพียงองศาอิสระเดียว ในการ
เคล่ือนท่ี จนกระทัง่เพิ่มข้ึนเป็นหลายองศาอิสระ และมีการ
จัดวางต าแหน่งของกริปเปอร์ให้สามารถท างานได้
หลากหลายมากยิ่งข้ึน จึงเป็นการพฒันามาสู่มือกลท่ีมี
ลักษณะการท างานเ ลียนแบบมือของมนุษย์ ท าให้
ความสามารถในการท างานเพิ่มมากข้ึน สามารถยึดจบัวสัดุ
ในรูปแบบต่างๆท่ีมีซับซ้อนมากยิ่งข้ึน จึงเป็นผลท าให้
ประสิทธิภาพในการใชง้านสูงข้ึนตามไปดว้ย 

หัวข้อโครงงาน : การวเิคราะห์และออกแบบมอืกลที่มลีกัษณะคล้ายมือมนุษย์ 
ผู้วจัิย : นายธนาวฒัน์ วุฒิชัยธนากร, ผศ.ดร.สโรช ไทรเมฆ 
 


