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บทคัดยอ 
        งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคท่ี จะทําการออกแบบ และสรางกลามเน้ือ
เทียมโดยใชยางเปนสวนประกอบ โดยกลามเนือ้เทียมท่ีสรางขึ้นนี้มี
ลักษณะการทํางานโดยแรงดึงคลายกับใน กลามเนื้อของมนุษยหรือ
กระบอกสูบท่ีทํางานทางเดียว เม่ือมีอากาศอัดจายเขาไปในกลามเนื้อ
เทียมอัน ความยาวตามแนวแกนหดสั้นลง และระยะแนวรัศมีเพ่ิมสูงขึ้น 
ซึ่งทําใหเกิดแรงดึงขึ้นท่ีปลายท้ังสองดาน ในงานวิจัยนี้ นอกจากจะทํา
การออกแบบสรางแลว ยังจะศึกษาถึงความ สามารถของแรงดึง และ
ระยะหดตัวตามแนวแกนของกลามเนือ้เทียมท่ีสรางขึ้นดวย ในงานวิจัย
นี้จะแบงวิธีการวิจัยเปนสองสวน สวนแรกคือ การออกแบบและสราง
กลามเนื้อเทียมท่ีทําจากยางพารา สวนท่ีสองเปนการศึกษาถึง
คุณสมบัติของกลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้น  ผลประโยชนท่ีไดรับจากการ
วิจัยน้ีสามารถท่ีจะสรางชุดขับตนแบบกลามเน้ือเทียมท่ีผลิตจากยาง ท่ี
สามารถนําไปประยุกตใชงานทางดานวิศวกรรม เชนใชเปนตัวขับเรา
เชิงเสน หรือ งานทางดานการแพทยเพ่ือใชในการชวยการเคลื่อนไหว
ของขอศอก หรือ หัวเขา เปนตน 
   
 

Abstract 
The purpose of this research work is to design and construct  

the rubber artificial muscles.  They are basically a tension 
actuator similar to human muscle or a single acting pneumatic 
cylinder.  When the artificial muscle was inflated by the 
compressed air, its length gets shorten and the circumference 
gets expanded.  This cause the tension on both ends. This 
research work will be set up to study the tensile force and lateral 
displacement of the rubber artificial muscle.  This research work 
is divided into two sections, first is to design and construct the 
rubber artificial muscle, second is to study the muscle properties.  
This rubber artificial muscle will benefit in terms of the 
engineering that it can be used as a linear pneumatic actuator or 
biomedical purpose such as elbow or knee motion assistant 
apparatus. 

   
 

 



1. บทนํา 
ประเทศไทยไดมีผลผลิตยางพารา มากมายในแตละป 

งานวิจัยและพัฒนาทางดานยางพาราในประเทศไทย ยังมีความตองการ
อีกสูง อีกท้ังยางพาราไดเขามามีบทบาทสําคัญในชีวิตประจําวันเปน
อยางมาก เชน ในภาคอุตสาหกรรม ใชในงานอุตสาหกรรมยางรถยนต  
ใชในงานแพทยเชนในการทําถุงมือยาง หรือแมกระท่ังใชในเคร่ือง 
ประดับทําดอกไมประดิษฐจากยางพารา เปนตน   จากตัวอยางท่ีกลาว
มา พบวา ยางพารา มีคุณสมบัติท่ีสามารถนํามาดัดแปลง ใชสอยกับ
งานไดหลายประเภท จึงไดมีแนวคิดท่ีจะ นํายางพารา นี้ มาประยุกตใช
งานทางดานวิศวกรรม  

งานทางดานวิศวกรรมน้ันสวนใหญ มักจําเปนตองใชอุปกรณ 
ขับเคลื่อน และเม่ือกลาวถึงอุปกรณ ขับเคลื่อนโดยท่ัวไปมักกลาวถึง 
มอเตอร หรือ ชุดขับลม หรือ ไฮดรอลิก อุปกรณดังกลาวมักมีน้ําหนัก
สูงและราคาแพง อีกท้ังยังมีความจําเปนตองสั่งนําเขาจากตางประเทศ 
ในลักษณะงานบางประเภทตองการการเคลื่อนท่ีท่ีคลาย ตามแนว
เสนตรง  จึงไดมีแนวคิด ท่ีสรางชุดขบัท่ีมีลักษณะการเคลื่อนท่ีคลายกับ
กลามเนื้อของมนษุย ซ่ึงกไ็ดมีงานวิจัย จากทั่วโลก  เชน ท่ี ประเทศ
ญี่ปุน ออสเตรเลยี สหรัฐอเมริกา ได มีการ คิดคนและพัฒนา กลามเนื้อ
เทียมนี้ขึ้น ดวยลักษณะเดนคือ มีน้ําหนักเบา และ สามารถใหแรงดึงได
สูง เม่ือเทียบเปนอัตราสวน ระหวาง แรงกับ น้ําหนักตัวเอง  

งานวิจัยนี้จึงไดเลง็เห็นถึงความสําคญัและการนํามาประยุกต 
ใชงานของ ยางพารา ท่ีผลิตในประเทศไทย มาประดิษฐเปน กลามเนื้อ
เทียม อันสามารถนําไปใชในงานท่ีตองการแรงดึง เชนในงานของ 
กระบอกสูบนิวแมติกส   

  
2. ผลงานวิจัยที่มีมากอน  

ในการศึกษาและวิจัยการสรางชุดขับกลามเนื้อเทียม นั้น ได
มีการคิดคนริเร่ิมเกิดขึ้นเม่ือประมาณป ค.ศ. 1950   โดย Gaylord [5]  
และตอมา นายแพทย McKibben ไดนํามาประดิษฐใชเปน เคร่ือง
ชวยเหลือผูปวย โปลิโอ ใหสามารถชวยขยับ เคลื่อนไหว มือ ดังแสดง
ในรูปท่ี 1 ซ่ึงในบางครั้งเรียกกลามเนื้อเทียมนี้วา McKibben Artificial 
Muscles  หรือ กลามเน้ือเทียม McKibben  
 โดยการออกแบบเบื้องตนนั้นของ นายแพทย McKibben 
นั้น เปนการออกแบบอยางงายๆ โดยใช ทอยางอยูภายใน หอหุมดวย 
ปลอกถักเปนลักษณะคลายเกลยีวหอหุมอยูภายนอก โดย กลามเนื้อ
เทียมนี้ จะถูกปดท่ีปลายท้ังสองดาน โดยปลายดานหนึ่งใชยึดกับสวนท่ี
ตองการใหเคลื่อนท่ี สวนอีกปลายยดึติดอยูกับท่ี และมีทอเพื่อใหอากาศ
อัดเขา เม่ือมี อากาศ อัด เขาไปใน ทอยางท่ีบรรจุอยูภายใน จะทําการ
ขยายตัว ออก สัมผัสกับ ดวย ปลอกหุมถักภายนอก ซึ่งมีคุณสมบัติไม
ขยายตัวตามยาว ดังน้ันทอยางภายในท่ีไดรับอากาศอัด ทําใหมี
ปริมาตรเพิ่มขึ้นขยายตัวโปงออก จึงบีบบังคับให มีการขยายตัวออก
ดานขาง และทําใหระยะความยาว นั้นสั้นลง หรืออีกนัยหนึ่ง คือทําให
เกิดแรงดึงขึ้น ถาท่ีปลายดานหนึ่ง ตอกับกลไกอื่น ดวยคุณสมบัตินี้เอง 
ทําให กลามเนื้อเทียมนี้ มีคาความยืดหยุนคลายกนักับสปริง แต 
คาคงที่ความยืดหยุน มิไดแปรผัน เปนเสนตรงคลายในสปริง ท้ังนี้ 
เพราะ ประกอบไปดวยยาง ท่ียืดหยุนแบบไมเปนเชิงเสน อยางไรก็ตาม 

ชุดขับลม หรือ กลามเนื้อเทียมน้ี ยงัมีน้ําหนักเบา เม่ือเปรียบเทียบกับ 
ชุดขับแบบอ่ืนๆ [2,3,7]  

และตอมา บริษัท Bridgestone ประเทศญี่ปุน ได นําไปทํา
การวิจัยคนควาตอ โดยทําการทดลองขึ้น โดยใช กลามเน้ือเทียม เปน
ชุดขับ กลไกดงัรูปท่ี 3 โดยทําการติดตั้ง กลามเนื้อเทียม สองดานตรง
ขามกัน เพ่ือขับกลไกการเคลื่อนท่ีในการหมุน 1 องศาอิสระ  [1]  ซึ่ง
จุดเดนของ ชุดขบักลามเนื้อเทียมนี้ คือมีน้ําหนักเบา  แตสามารถยก
น้ําหนักไดสูงกวา 10 เทา ของน้ําหนักตัวเอง ซึง่ตอมาทางบริษัท 
Bridgestone และงานวิจัยอ่ืนอีก ไดนําไปประยุกตใชในการสราง
หุนยนต  [8] 
 ในปจจุบันก็ไดมีหลายบริษัทไดทําการคนควาวิจัย ออกแบบ 
สรางกลามเน้ือเทียม เชน บริษัทเฟสโต [4], บริษัท The Shadow 
Robot [6]  ไดมีการคันควาวิจัย และ ผลิตขาย กลามเน้ือเทียมนี้ ขึ้น ซึ่ง
อยางไรก็ตาม ก็ยงัมีราคาสูง งานวิจยัไดมีแนวคิดท่ีจะนําเอายางพาราที่
ผลิตไดในประเทศไทยมาประยุกตสรางกลามเนื้อเทียมนี้ขึ้น  
 
3. การออกแบบ 
 การออกแบบเบ้ืองตนของงานวิจัยนี ้ไดใช หลักเกณฑ คลาย 
กับของ นายแพทย McKibben คือ ใชทอยางเปนสวนอยูภายใน เพ่ือให
มีการขยายตัวเม่ือมีอากาศอัด และ เปลือกถักหุมอยูภายนอก เพื่อ
จํากัดการขยายตัว มิใหเกิดการแตกระเบิดของยาง  

  
  

รูปที่ 1 แสดงลักษณะการทํางานของกลามเนื้อเทียม 
คลายคลึงกับในกระบอกสูบทางเดียว 

 

 
 

รูปท่ี 2 แสดงการทํางานของกลามเนื้อเทียม  
 

โดยมีขอแตกตางคอื เปลือกหุมภายนอก มีคุณสมบัติท่ีเหนียวทนกวา 
รูปท่ี 1 แสดงลักษณะการทํางานของกลามเนื้อเทียม และในรูปท่ี 2 



แสดง การทํางานของกลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้น โดยรูปบน เม่ือยังไมมี
อากาศอัด และ รูปดานลางเมื่อมีอากาศอัด เขาไป ในกลามเน้ือเทียม   
โดยขนาดของกลามเนื้อเทียมนี้ มีขนาดความยาวประมาณ 100 
มิลลิเมตร มีขนาดเสนผานศูนยกลาง วัดท่ี เปลือกหุมดานนอกประมาณ 
12.7 มิลลิเมตร  และมีนํ้าหนักเพียง 19 กรัม ไมนับรวมกับอุปกรณ ขอ
ตอ สายลมท่ีมาตอดวย   
 
4. วิธีการวิจัย  
ในการทดสอบเพื่อหาคุณสมบัติของ กลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้นน้ี ได มี
การจัดทํา ชุดทดสอบเพื่อทําการเก็บคาคุณสมบัติของกลามเนื้อเทียม  
โดยมีวิธีการจัดวางเครื่องมือดังรูปท่ี 3 อันประกอบไปดวย คอมพิวเตอร 
ตอกับ ชุดแปลงสญัญาณดิจิตอลอะนะลอก เพ่ือ สงไปยัง วาลวควบคุม 
การจายลมใหกับ กลามเน้ือเทียม  
 

 
 

รูปที่ 3 แสดงการจัดวางเคร่ืองมือควบคุม 
 
โดยการวัดการเคลื่อนท่ีเชิงเสนเม่ือไมมีภาระโหลดแสดงดังรูปท่ี 4   
 

 
 
รูปที่4 แสดงการวัดการเคล่ือนท่ีเชิงเสนของกลามเนื้อเทียม 

 

   
 

รูปที่ 5 แสดงการวัดแรงดึงของกลามเนื้อเทียม 
 
5. ผลการทดสอบ  
 จากการทดสอบพบวา เม่ือมีการจายอากาศอัด เขาไปใน 
กลามเนื้อเทียม จะมีการขยายตัวตามแนวเสนรอบวง  ทําใหเกิดการหด
ตัวตามแนวยาว  โดยกราฟแสดงความสัมพันธระหวางความดัน
ของอากาศอัดท่ีจายเขากับกลามเนื้อเทียมเทียบกับเปอรเซ็นตการหด
ตัวท่ีเกิดขึ้นตามแนวยาวแสดงดังรูปท่ี 6 พบวาท่ีความดัน 3 บาร เปน
ความดันสูงสุดท่ีกลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้นวัดได เนื่องจากมีการเสียหาย 
ท่ีจุดขอตอตรงปลายท้ังสองขางของกลามเนื้อเทียม ทําให ยางภายใน
หลุดออกจากเปลือกถักหุมอยูภายนอก อนึ่ง การทดสอบครั้งน้ี ยัง
ประสบปญหาเม่ือทดลองเพื่อวัดคาแรงดึงของกลามเน้ือเทียม ขอตอ
ตรงปลาย ก็ประสบปญหายางภายในแยกออกจาก เปลือกถักหุม
ภายนอกเชนเดียวกัน แตอยางไรก็ตามยังสามารถ วัดคาแรงดึงกอนท่ี
จะประสบปญหาได ประมาณ 70 นิวตัน   
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รูปที่ 6 กราฟแสดงความดัน กับ เปอรเซ็นตการหดตัวของ
กลามเนื้อเทียม  
 
5. สรุป  
 งานวิจัยนี้เปนการวิจัยเบ้ืองตน ของการออกแบบสรางกลาม 
เนื้อเทียม และศึกษาคุณสมบัติของกลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้น ซ่ึงได
ประสบกับปญหาหลายประการเมื่อจะทําการวัดท่ีความดันอากาศอัด
เกินกวา 3 บาร กลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้นนี้ ไดมีการหลุดแยก
สวนประกอบออกจากกัน ประกอบกับเม่ือทดสอบวัดแรงดึง ก็ประสบ
ปญหาเดียวกัน ซึ่งปญหาน้ี ควรจะทําการแกไขตอไปในการสราง
กลามเนื้อเทียมนี้ อยางไรก็ดีเม่ือ เราคํานวณถึง อัตราสวนโดยประมาณ



ของแรงตอนํ้าหนักของกลามเนื้อเทียมนี้ ไดสูงถึงประมาณ 3000 นิวตัน
ตอกิโลกรัม อันนับวาเปนจุดสําคัญท่ีควรมีการพัฒนาปรับปรุง
ออกแบบสรางกลามเนื้อเทียมนี้ตอไป    
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