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บทคัดยอ 
บทความนี้จะกลาวถึงการวิเคราะหและออกแบบมือกลโดยมีลักษณะ
ทางกายภาพและรูปแบบการเคลื่อนที่คลายมือมนุษย เน่ืองจากมือ
มนุษยมีความสามารถในการหยิบจับส่ิงของไดหลากหลายรูปแบบและมี
ความคลองตัวสูง สามารถที่จะนําไปประยุกตใชในโรงงานอุตสาหกรรม
ได โดยนําไปใชในสวนที่อันตรายเพื่อลดการเกิดอุบัติเหตุที่จะเกิดกับ
มนุษย หรือนําไปใชกับผูพิการมือขาดเพื่อเพ่ิมความคลองตัวในการ
หยิบจับส่ิงของใหดีดังเดิม  มือกลนั้นจะประกอบดวยน้ิวทั้งหมด 5 น้ิว
โดยแตละน้ิวจะมีองศาอิสระ 3 องศาอิสระ รวมทั้งหมด 15 องศาอิสระ 
ซ่ึงจะมีนอยกวามือมนุษย 5 องศาอิสระ โดยกลไกของมือกลจะ
ประกอบดวยเซอรโวมอเตอรซ่ึงเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟอง สายพาน
ทามม่ิง และรอกเปนตัวสงกําลัง โดยมีขนาดประมาณ 1.5 เทาของมือ
มนุษย  
คําหลัก: มือกลที่มีลักษณะคลายมือมนุษย, มือมนุษย 
 
Abstract 
This paper proposes analysis and mechanical design of a robot 
hand that resembles physiological structure and motion of the 
human’s hand. Due to the high dexterity and the flexible grasping 
capability of the human hand, the robot hand bears these 
advantages can be applied to variety of hazardous manufacturing 
processes to reduce risk of workers or can function as a 
prosthetic hand for handicapped people. The anthropomorphic 
robotic hand consists of five fingers each of them has three 
degrees of freedom (DOF), entirely 15 DOFs, 5 DOFs less than 
the human hand. The mechanisms of this hand that is 1.5 times 
larger than the human’s is driven by servo motors. The 

transmission system is composed of gears, timing belts, and 
pulleys. 
Keywords:  Anthropomorphic Robot Hand, human hand 
 
1. บทนํา  
 มือกลที่ติดตั้งในหุนยนตที่ใชในงานอุตสาหกรรมในชวงแรกนั้น จะ
มีลักษณะเปนกริปเปอร (Gripper) ที่วางขนานกัน ในการใชงานก็เพียง
บังคับใหกริปเปอรหดเขาหากัน ทําใหสามารถหยิบจับวัตถุได  แต
ขอจํากัดของกริปเปอรคือ ลักษณะการยึดจับของวัสดุน้ันเปนแบบงายๆ 
ไมซับซอน ดังน้ัน จึงไดมีการพัฒนาจากกริปเปอรที่มีเพียง 1 องศา
อิสระในการเคลื่อนที่ จนมีหลายองศาอิสระ และจัดวางตําแหนงของ 
กริปเปอรใหสามารถทํางานไดหลากหลายมากยิ่งข้ึน จึงเปนการพัฒนา
มาสูมือกลที่มีลักษณะการทํางานเลียนแบบมาจากมือของมนุษย [1] 
งานวิ จัยทางดานมือกลที่ มีลักษณะเหมือนมือมนุษย น้ันได มีการ
ศึกษาวิจัยในหลายๆแขนง ไมวาจะเปนทางดานกลไกในการขับเคลื่อน 
[2]-[8] การวิเคราะหการหยิบจับวัตถุและการเคลื่อนยายวัตถุ [9]-[14] 
การควบคุมมือกล [15], [16] ฯลฯ ซ่ึงการศึกษาวิจัยทางดานกลไกที่จะ
ทําใหมือกลสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือมนุษยน้ันสามารถแยกไดอีก
คือ วิจัยเกี่ยวกับการออกแบบตัวขับเคลื่อนใหมที่สามารถนํามาใชขับมือ
กล [2]-[5] และการออกแบบกลไกใหสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือ
มนุษย [6]-[8]  

บทความนี้จะกลาวถึงแนวความคิดในการออกแบบกลไกตางๆ ที่
จะใชในการขับเคลื่อนมือกล โดยจะมีหัวขอที่จะกลาวดังตอไปน้ี การ
วิเคราะหมือของมนุษย ซ่ึงจะกลาวถึงโครงสรางทางกายภาพของมือ
มนุษย ความสามารถในการเคลื่อนที่ของมือ และลักษณะการหยิบจับ
แบบตางๆ หลักเกณฑในการออกแบบและสรางมือกล อธิบายถึงกลไก
ที่ออกแบบ สรุปผล   และแนวทางการดําเนินงานในอนาคต
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 2. การวิเคราะหมือของมนุษย 
 จากการศึกษาถึงโครงสรางของมือมนุษย ซ่ึงเปรียบไดดังอุปกรณ

ที่อยูปลายสุดของเครื่องจักรหรือหุนยนตในระบบทางกล ซ่ึงสามารถใช
ทํางานในการหยิบจับ, การดึงและการดัน เปนตน ถาหากพิจารณา
โครงสรางของมือ จะเห็นไดวา น้ิวในแตละน้ิวของมนุษย น้ัน มี
ความสามารถเคลื่อนที่ไดน้ิวละ 4 องศาอิสระ รวมเปน 20 องศาอิสระใน
แตละขาง อีกทั้งยังมีความสามารถในการหลอลื่นและซอมแซมไดใน
ตัวเองตามกลไกการทํางานของรางกายอีกดวย 

 
 
 
 
 
 
 ในน้ิวมือทั้งสองขางของมนุษยน้ัน จะประกอบไปดวยกระดูก, 

กลามเน้ือ, ระบบประสาทและเสนเอ็น เชื่อมติดกับขอมือดวยฝามือ 
ขับเคลื่อนโดยการยืดตัวและหดตัวของกลามเน้ือบนฝามือ รวมไปถึง
กลามเนื้อที่อยูตรงแขนซึ่งทําใหมือของมนุษยสามารถยกของที่ มี
นํ้าหนักมากไดโดยการสงแรงไปสูขอตอตางๆของมือผานทางเสนเอ็น 
ซ่ึงกลามเน้ือเหลาน้ีสามารถควบคุมตําแหนงและแรงในการทํางานของ
มือมนุษยไดอยางแมนยํา 

  รูปที่ 1 โครงสรางทางกายภาพของมือมนุษย [1]
 
โครงสรางทางกายภาพของมือน้ันเปนดังรูปที่ 1 ซ่ึงประกอบไป

ดวยกระดูกชนิดตางๆมากมายประกอบรวมกันเปนน้ิวมือและฝามือ ถูก
ยึดติดดวยกลามเน้ือ ตรงขอตอของมือมนุษยน้ันจะมีลักษณะเปนแบบ
ลูกบอลที่อยูในเบา (Ball-and-socket type) ทําใหน้ิวมือสามารถขยับยืด
หดได   

รูปที่ 2 ลักษณะการยึดจับในรูปแบบตางๆของมือมนุษย [1] 
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สําหรับในสวนของนิ้วหัวแมมือ จะมีลักษณะที่คลายคลึงกับน้ิว
อื่นๆ แตกตางกันตรงที่ตรงขอลาสุดของนิ้วน้ันจะอยูต่ํากวาน้ิวอื่นๆ จึง
ทําใหมีความสามารถในการเคลื่อนที่แตกตางจากนิ้วอื่น คือ สามารถ
เคลื่อนที่ออมมาดานหนาฝามือ และสัมผัสกับน้ิวทั้ง 4 น้ิวได เปน
จุดสําคัญที่ทําใหมือของมนุษยสามารถยึดจับส่ิงของตางๆไดถนัดมาก
ยิ่งข้ึนดังรูปที่ 2 แสดงใหเห็นถึงความสามารถในการยึดจับส่ิงของตางๆ
ของมือมนุษย 

 
 
 
 
 
 
 

ความสามารถและขอจํากัดของการเคลื่อนที่ในแตละขอตอของมือ
ไดแสดงไวดังรูปที่ 3 และลักษณะการเคลื่อนไหวของมือ ดังรูปที่ 4 

 
 

  
  

รูปที่ 3 ความสามารถในการเคลื่อนที่ของมือ [1] 

  รูปที่ 5 ขนาดและรูปรางของมือกล 
  

 3.2 จํานวนองศาอิสระ  
 จํานวนองศาอิสระของมือกลจะมีทั้งหมด 16 องศาอิสระ 19 ขอตอ 

โดยนิ้วชี้ – น้ิวกอยจะมีน้ิวละ 4 ขอตอ  สวนน้ิวโปงจะมี 3 ขอตอ รวม
ทั้งหมด 5 น้ิว  ซ่ึงแตละน้ิวจะมี 3 องศาอิสระ รวม 15 องศาอิสระ  ใน
สวนของน้ิวชี้-น้ิวกอยน้ันขอตอ 1 และ 2 จากปลายนิ้วจะเคลื่อนที่
สัมพันธกัน และฐานนิ้วจะเปนขอตอแบบ Universal joint แตน้ิวโปงทุก
ขอตอจะอิสระตอกัน โดยแสดงในรูปที่ 5  

 
 

 
 
 

  

รูปที่ 4 การเคลื่อนไหวของมือ [1] 

  
  
  
  
  
  
  
  
 

 
 

  รูปที่ 6 ลักษณะของมือกลที่ทําการออกแบบ 
3. หลักเกณฑในการออกแบบและสรางมือกล   

 
หลักเกณฑในการออกแบบมือกลนั้นจะคํานึงถึงความคลาย

รูปแบบของมนุษยมากที่สุดไมวาจะเปนลักษณะทางเรขาคณิต, การ
หยิบจับ และการเคลื่อนไหว ซ่ึงรวมถึงความสะดวกและความกะทัดรัด
ในการนําไปใชงาน  โดยจะแยกเปนหัวขอดังตอไปน้ี 

3.3 ความกะทัดรัดในการใชงาน  
การใชงานมือกลน้ันตองการความสะดวกและกะทัดรัดในการใช

งาน จึงทําการออกแบบใหตัวขับเคลื่อน (Servo motor) และระบบสง
ถายกําลังทั้งหมดอยูในมือกล ซ่ึงประกอบดวย เฟอง สายพานทามมิ่ง 
และรอก ทําใหการติดตั้งและการใชงานงายข้ึน ดังแสดงในรูปที่ 7 

 3.1 ขนาดและรูปราง 
มือกลนั้นจะประกอบดวยน้ิวทั้งหมด 5 น้ิว คือ น้ิวชี้ – น้ิวกอย 

และ น้ิวโปง และฝามือ ซ่ึงทั้งหมดนี้จะมีขนาดใหญกวาขนาดของมือ
มนุษยจริงประมาณ 1.5 เทา เน่ืองจากขนาดของมอเตอรที่มีขนาด
ทอรคที่ตองการนั้นมีขนาดใหญ จึงทําใหขนาดของมือกลใหญตามไป
ดวย ดังแสดงในรูปที่ 5 

3.4 งายตอการบํารุงรักษาและถอดซอม  
ในการออกแบบนั้นจะออกแบบใหทุกน้ิวอิสระตอกันสามารถถอด

เปลี่ยนหรือแยกออกมาซอมไดโดยไมเกี่ยวกับน้ิวอ่ืนๆ 
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 4.2 นิ้วโปง 

 

 

รูปที่ 9 กลไกภายในนิ้วโปงของมือกล 
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รูปที่ 7 โครงสรางของมือกล 

 ในสวนของนิ้วโปงน้ันจะมีชิ้นตอโยงทั้งหมด 4 ชิ้นตอโยง ขอตอ 3 
ขอตอ และจํานวนองศาอิสระ 3 องศาอิสระ โดยจะใชเซอรโวมอเตอร 3 
ตัวเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟองดอกจอก และเฟองเกลียวหนอนเปน
ตัวสงกําลัง การเคลื่อนที่ของขอตอที่ 1 น้ันจะขับเคลื่อนโดยมอเตอรตัว
ที่ 1 สงผานกําลังดวยเฟองเกลียวหนอน ขอตอที่ 2 จะถูกขับเคลื่อนโดย
มอเตอรตัวที่ 2 โดยจะสงกําลังผานเฟองดอกจอก แลวสงผานเพลาไป
ยังเฟองเกลียวหนอนเพ่ือขับขอตอ 2 ขอตอ 3 จะถูกขับเคลื่อนดวย
มอเตอรตัวที่ 3 ซ่ึงอยูภายในนิ้ว แลวสงกําลังผานเฟองดอกจอกเพื่อขับ
ขอตอ 3 
 
 
 
 
 
 
 4. กลไกของมือกล 
  กลไกของมือกลจะประกอบดวยสองสวนดวยกันคือสวนของน้ิวช้ี-

น้ิวกอยและสวนของน้ิวโปงซ่ึงจะมีกลไกที่แตกตางกันดังน้ี  
 4.1 นิ้วชี้-นิ้วกอย 
  ในสวนของน้ิวช้ี-น้ิวกอยน้ันจะมีชิ้นตอโยงทั้งหมด 4 ชิ้นตอโยง ขอ

ตอ 4 ขอตอ และจํานวนองศาอิสระ 3 องศาอิสระ โดยจะใชเซอรโว
มอเตอร 3 ตัวเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟองดอกจอก เฟองตรง 
สายพานทามมิ่งและรอกเปนตัวสงกําลัง ซ่ึงทั้งหมดจะฝงอยูในชิ้นตอ
โยง ในสวนของขอตอที่หน่ึงและสองน้ันจะเคลื่อนที่สัมพันธกัน เม่ือขอ
ตอที่หน่ึงหมุน ขอตอสองก็จะหมุนตาม ดวยองศาที่เทากัน   สวนขอตอ
ยูนิเวอรแซลน้ันจะใชมอเตอรสองตัวในการขับเคลื่อนโดยจะใชสายพาน
สงกําลังจากฐานไปยังขอตอทั้งสองแกน ดังแสดงในรูปที่ 8 

 
 
 
 
5. สรุปผลและแนวทางการดําเนินงานในอนาคต  
 จากการวิเคราะหและออกแบบมือกลพบวาจํานวนองศาอิสระของ
มือกลนั้นยังมีจํานวนที่นอยกวามือมนุษย 5 องศาอิสระ เปนไปไดที่จะ
ไมสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือมนุษยในบางกรณี  โดยการดําเนินงาน
ในอนาคตจะทําการสรางมือกลตนแบบข้ึนจริงตามที่ไดออกแบบไวและ
ทําระบบควบคุมเพื่อทดสอบการเคลื่อนที่ตามที่วิเคราะหขางตน  
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