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บทคัดยอ 
บทความนี้จะกลาวถึงการวิเคราะหและออกแบบมือกลโดยมีลักษณะ
ทางกายภาพและรูปแบบการเคลื่อนที่คลายมือมนุษย เน่ืองจากมือ
มนุษยมีความสามารถในการหยิบจับส่ิงของไดหลากหลายรูปแบบและมี
ความคลองตัวสูง สามารถที่จะนําไปประยุกตใชในโรงงานอุตสาหกรรม
ได โดยนําไปใชในสวนที่อันตรายเพื่อลดการเกิดอุบัติเหตุที่จะเกิดกับ
มนุษย หรือนําไปใชกับผูพิการมือขาดเพื่อเพ่ิมความคลองตัวในการ
หยิบจับส่ิงของใหดีดังเดิม  มือกลนั้นจะประกอบดวยน้ิวทั้งหมด 5 น้ิว
โดยแตละน้ิวจะมีองศาอิสระ 3 องศาอิสระ รวมทั้งหมด 15 องศาอิสระ 
ซ่ึงจะมีนอยกวามือมนุษย 5 องศาอิสระ โดยกลไกของมือกลจะ
ประกอบดวยเซอรโวมอเตอรซ่ึงเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟอง สายพาน
ทามม่ิง และรอกเปนตัวสงกําลัง โดยมีขนาดประมาณ 1.5 เทาของมือ
มนุษย  
คําหลัก: มือกลที่มีลักษณะคลายมือมนุษย, 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  
 มือกลที่ติดตั้งในหุนยนตที่ใชในงานอุตสาหกรรมในชวงแรกนั้น จะ
มีลักษณะเปนกริปเปอร (Gripper) ที่วางขนานกัน ในการใชงานก็เพียง
บังคับใหกริปเปอรหดเขาหากัน ทําใหสามารถหยิบจับวัตถุได  แต
ขอจํากัดของกริปเปอรคือ ลักษณะการยึดจับของวัสดุน้ันเปนแบบงายๆ 
ไมซับซอน ดังน้ัน จึงไดมีการพัฒนาจากกริปเปอรที่มีเพียง 1 องศา
อิสระในการเคลื่อนที่ จนมีหลายองศาอิสระ และจัดวางตําแหนงของ 
กริปเปอรใหสามารถทํางานไดหลากหลายมากยิ่งข้ึน จึงเปนการพัฒนา
มาสูมือกลที่มีลักษณะการทํางานเลียนแบบมาจากมือของมนุษย [1] 
งานวิ จัยทางดานมือกลที่ มีลักษณะเหมือนมือมนุษย น้ันได มีการ
ศึกษาวิจัยในหลายๆแขนง ไมวาจะเปนทางดานกลไกในการขับเคลื่อน 
[2]-[8] การวิเคราะหการหยิบจับวัตถุและการเคลื่อนยายวัตถุ [9]-[14] 
การควบคุมมือกล [15], [16] ฯลฯ ซ่ึงการศึกษาวิจัยทางดานกลไกที่จะ
ทําใหมือกลสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือมนุษยน้ันสามารถแยกไดอีก
คือ วิจัยเกี่ยวกับการออกแบบตัวขับเคลื่อนใหมที่สามารถนํามาใชขับมือ
กล [2]-[5] และการออกแบบกลไกใหสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือ
มนุษย [6]-[8]  

บทความนี้จะกลาวถึงแนวความคิดในการออกแบบกลไกตางๆ ที่
จะใชในการขับเคลื่อนมือกล โดยจะมีหัวขอที่จะกลาวดังตอไปน้ี การ
วิเคราะหมือของมนุษย ซ่ึงจะกลาวถึงโครงสรางทางกายภาพของมือ
มนุษย ความสามารถในการเคลื่อนที่ของมือ และลักษณะการหยิบจับ
แบบตางๆ หลักเกณฑในการออกแบบและสรางมือกล อธิบายถึงกลไก
ที่ออกแบบ สรุปผล   และแนวทางการดําเนินงานในอนาคต
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 2. การวิเคราะหมือของมนุษย 
 จากการศึกษาถึงโครงสรางของมือมนุษย ซ่ึงเปรียบไดดังอุปกรณ

ที่อยูปลายสุดของเครื่องจักรหรือหุนยนตในระบบทางกล ซ่ึงสามารถใช
ทํางานในการหยิบจับ, การดึงและการดัน เปนตน ถาหากพิจารณา
โครงสรางของมือ จะเห็นไดวา น้ิวในแตละน้ิวของมนุษย น้ัน มี
ความสามารถเคลื่อนที่ไดน้ิวละ 4 องศาอิสระ รวมเปน 20 องศาอิสระใน
แตละขาง อีกทั้งยังมีความสามารถในการหลอลื่นและซอมแซมไดใน
ตัวเองตามกลไกการทํางานของรางกายอีกดวย 

 
 
 
 
 
 
 ในน้ิวมือทั้งสองขางของมนุษยน้ัน จะประกอบไปดวยกระดูก, 

กลามเน้ือ, ระบบประสาทและเสนเอ็น เชื่อมติดกับขอมือดวยฝามือ 
ขับเคลื่อนโดยการยืดตัวและหดตัวของกลามเน้ือบนฝามือ รวมไปถึง
กลามเนื้อที่อยูตรงแขนซึ่งทําใหมือของมนุษยสามารถยกของที่ มี
นํ้าหนักมากไดโดยการสงแรงไปสูขอตอตางๆของมือผานทางเสนเอ็น 
ซ่ึงกลามเน้ือเหลาน้ีสามารถควบคุมตําแหนงและแรงในการทํางานของ
มือมนุษยไดอยางแมนยํา 

  รูปที่ 1 โครงสรางทางกายภาพของมือมนุษย [1]
 
โครงสรางทางกายภาพของมือน้ันเปนดังรูปที่ 1 ซ่ึงประกอบไป

ดวยกระดูกชนิดตางๆมากมายประกอบรวมกันเปนน้ิวมือและฝามือ ถูก
ยึดติดดวยกลามเน้ือ ตรงขอตอของมือมนุษยน้ันจะมีลักษณะเปนแบบ
ลูกบอลที่อยูในเบา (Ball-and-socket type) ทําใหน้ิวมือสามารถขยับยืด
หดได   

รูปที่ 2 ลักษณะการยึดจับในรูปแบบตางๆของมือมนุษย [1] 
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สําหรับในสวนของนิ้วหัวแมมือ จะมีลักษณะที่คลายคลึงกับน้ิว
อื่นๆ แตกตางกันตรงที่ตรงขอลาสุดของนิ้วน้ันจะอยูต่ํากวาน้ิวอื่นๆ จึง
ทําใหมีความสามารถในการเคลื่อนที่แตกตางจากนิ้วอื่น คือ สามารถ
เคลื่อนที่ออมมาดานหนาฝามือ และสัมผัสกับน้ิวทั้ง 4 น้ิวได เปน
จุดสําคัญที่ทําใหมือของมนุษยสามารถยึดจับส่ิงของตางๆไดถนัดมาก
ยิ่งข้ึนดังรูปที่ 2 แสดงใหเห็นถึงความสามารถในการยึดจับส่ิงของตางๆ
ของมือมนุษย 

 
 
 
 
 
 
 

ความสามารถและขอจํากัดของการเคลื่อนที่ในแตละขอตอของมือ
ไดแสดงไวดังรูปที่ 3 และลักษณะการเคลื่อนไหวของมือ ดังรูปที่ 4 

 
 

  
  

รูปที่ 3 ความสามารถในการเคลื่อนที่ของมือ [1] 

  รูปที่ 5 ขนาดและรูปรางของมือกล 
  

 3.2 จํานวนองศาอิสระ  
 จํานวนองศาอิสระของมือกลจะมีทั้งหมด 16 องศาอิสระ 19 ขอตอ 

โดยนิ้วชี้ – น้ิวกอยจะมีน้ิวละ 4 ขอตอ  สวนน้ิวโปงจะมี 3 ขอตอ รวม
ทั้งหมด 5 น้ิว  ซ่ึงแตละน้ิวจะมี 3 องศาอิสระ รวม 15 องศาอิสระ  ใน
สวนของน้ิวชี้-น้ิวกอยน้ันขอตอ 1 และ 2 จากปลายนิ้วจะเคลื่อนที่
สัมพันธกัน และฐานนิ้วจะเปนขอตอแบบ Universal joint แตน้ิวโปงทุก
ขอตอจะอิสระตอกัน โดยแสดงในรูปที่ 5  

 
 

 
 
 

  

รูปที่ 4 การเคลื่อนไหวของมือ [1] 

  
  
  
  
  
  
  
  
 

 
 

  รูปที่ 6 ลักษณะของมือกลที่ทําการออกแบบ 
3. หลักเกณฑในการออกแบบและสรางมือกล   

 
หลักเกณฑในการออกแบบมือกลนั้นจะคํานึงถึงความคลาย

รูปแบบของมนุษยมากที่สุดไมวาจะเปนลักษณะทางเรขาคณิต, การ
หยิบจับ และการเคลื่อนไหว ซ่ึงรวมถึงความสะดวกและความกะทัดรัด
ในการนําไปใชงาน  โดยจะแยกเปนหัวขอดังตอไปน้ี 

3.3 ความกะทัดรัดในการใชงาน  
การใชงานมือกลน้ันตองการความสะดวกและกะทัดรัดในการใช

งาน จึงทําการออกแบบใหตัวขับเคลื่อน (Servo motor) และระบบสง
ถายกําลังทั้งหมดอยูในมือกล ซ่ึงประกอบดวย เฟอง สายพานทามมิ่ง 
และรอก ทําใหการติดตั้งและการใชงานงายข้ึน ดังแสดงในรูปที่ 7 

 3.1 ขนาดและรูปราง 
มือกลนั้นจะประกอบดวยน้ิวทั้งหมด 5 น้ิว คือ น้ิวชี้ – น้ิวกอย 

และ น้ิวโปง และฝามือ ซ่ึงทั้งหมดนี้จะมีขนาดใหญกวาขนาดของมือ
มนุษยจริงประมาณ 1.5 เทา เน่ืองจากขนาดของมอเตอรที่มีขนาด
ทอรคที่ตองการนั้นมีขนาดใหญ จึงทําใหขนาดของมือกลใหญตามไป
ดวย ดังแสดงในรูปที่ 5 

3.4 งายตอการบํารุงรักษาและถอดซอม  
ในการออกแบบนั้นจะออกแบบใหทุกน้ิวอิสระตอกันสามารถถอด

เปลี่ยนหรือแยกออกมาซอมไดโดยไมเกี่ยวกับน้ิวอ่ืนๆ 
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 4.2 นิ้วโปง 

 

 

รูปที่ 9 กลไกภายในนิ้วโปงของมือกล 
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รูปที่ 7 โครงสรางของมือกล 

 ในสวนของนิ้วโปงน้ันจะมีชิ้นตอโยงทั้งหมด 4 ชิ้นตอโยง ขอตอ 3 
ขอตอ และจํานวนองศาอิสระ 3 องศาอิสระ โดยจะใชเซอรโวมอเตอร 3 
ตัวเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟองดอกจอก และเฟองเกลียวหนอนเปน
ตัวสงกําลัง การเคลื่อนที่ของขอตอที่ 1 น้ันจะขับเคลื่อนโดยมอเตอรตัว
ที่ 1 สงผานกําลังดวยเฟองเกลียวหนอน ขอตอที่ 2 จะถูกขับเคลื่อนโดย
มอเตอรตัวที่ 2 โดยจะสงกําลังผานเฟองดอกจอก แลวสงผานเพลาไป
ยังเฟองเกลียวหนอนเพ่ือขับขอตอ 2 ขอตอ 3 จะถูกขับเคลื่อนดวย
มอเตอรตัวที่ 3 ซ่ึงอยูภายในนิ้ว แลวสงกําลังผานเฟองดอกจอกเพื่อขับ
ขอตอ 3 
 
 
 
 
 
 
 4. กลไกของมือกล 
  กลไกของมือกลจะประกอบดวยสองสวนดวยกันคือสวนของน้ิวช้ี-

น้ิวกอยและสวนของน้ิวโปงซ่ึงจะมีกลไกที่แตกตางกันดังน้ี  
 4.1 นิ้วชี้-นิ้วกอย 
  ในสวนของน้ิวช้ี-น้ิวกอยน้ันจะมีชิ้นตอโยงทั้งหมด 4 ชิ้นตอโยง ขอ

ตอ 4 ขอตอ และจํานวนองศาอิสระ 3 องศาอิสระ โดยจะใชเซอรโว
มอเตอร 3 ตัวเปนตัวขับเคลื่อน และใชเฟองดอกจอก เฟองตรง 
สายพานทามมิ่งและรอกเปนตัวสงกําลัง ซ่ึงทั้งหมดจะฝงอยูในชิ้นตอ
โยง ในสวนของขอตอที่หน่ึงและสองน้ันจะเคลื่อนที่สัมพันธกัน เม่ือขอ
ตอที่หน่ึงหมุน ขอตอสองก็จะหมุนตาม ดวยองศาที่เทากัน   สวนขอตอ
ยูนิเวอรแซลน้ันจะใชมอเตอรสองตัวในการขับเคลื่อนโดยจะใชสายพาน
สงกําลังจากฐานไปยังขอตอทั้งสองแกน ดังแสดงในรูปที่ 8 

 
 
 
 
5. สรุปผลและแนวทางการดําเนินงานในอนาคต  
 จากการวิเคราะหและออกแบบมือกลพบวาจํานวนองศาอิสระของ
มือกลนั้นยังมีจํานวนที่นอยกวามือมนุษย 5 องศาอิสระ เปนไปไดที่จะ
ไมสามารถเคลื่อนที่ไดเหมือนมือมนุษยในบางกรณี  โดยการดําเนินงาน
ในอนาคตจะทําการสรางมือกลตนแบบข้ึนจริงตามที่ไดออกแบบไวและ
ทําระบบควบคุมเพื่อทดสอบการเคลื่อนที่ตามที่วิเคราะหขางตน  
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