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บทคัดย่อ 

          โครงการนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษาออกแบบและสร้างมือจักรกลแบบไบโอนิคโดยการใช้ 
เทคโนโลยี  electromyography  (EMG)  ซึ่งเป็นเทคโนโลยีตรวจจับพลังงานของกล้ามเนื้อ  โดยจะ
แสดงออกมาในรูปคลื่นไฟฟ้าและขับสัญญาณการหดเกร็งของกล้ามเนื้อ   เป็นตัวส่งสัญญาณไปยัง 
Converter เพ่ือท าการแปลงสัญญาณจากสัญญาณอนาล็อกไป  เป็นดิจิตอลเมื่อแปลงสัญญาณเสร็จก็
จะส่งไปยังอุปกรณ์ควบคุมขนาดเล็ก (Microcontroller)  เพ่ือสั่งงานให้เซอรโวมอเตอร์  (Servo 
Motor)  ท างานโดยจะส่งผลให้มือที่ออกแบบท างานไปตามการสั่งงาน  โดยก าหนดให้เวลาเกร็ง
กล้ามเนื้อจะสั่งงานให้มือจักรกลก า และเวลาคลายกล้ามเนื้อจะสั่งงานให้มือจักรกลแบออก 
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ABSTRACT 

This project is aims to study and design the bionic hand controlled by electro
myography (EMG). EMG detects the electric signal generated by muscle cells which 
can be analyzed the biomechanics of human muscle. The EMG analog signal is 
converted into digital signal before forwarding to the microcontroller board. The 
servo motors, controlled by EMG signal, drive fingers of the bionic hand.  
 The movement of fingers on bionic hand follows the condition of the input 
EMG signal. The bionic hand grasps when muscle contracts, and the palm is open 
when muscle relaxes.  
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          ท่านอาจารย์ ดร.ปฏญิญา สมานุหัตถ์  ที่ให้ใช้เครื่อง 3D Printer ในการพิมพ์มือกล และ
เพ่ือนเครื่องกลรุ่น 27 ที่คอยช่วยในการพิมพ์มือและประกอบมือกลในครั้งนี้ 



ช 

 

          และขอกราบขอบพระคุณ บิดา มารดา และขอบคุณเพ่ือนๆที่คอยให้ก าลังใจ จนสามารถท า
โครงการให้ส าเร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี 
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