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บทคัดยอ 
        งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคท่ี จะทําการออกแบบ และสรางกลามเน้ือ
เทียมโดยใชยางเปนสวนประกอบ โดยกลามเนือ้เทียมท่ีสรางขึ้นนี้มี
ลักษณะการทํางานโดยแรงดึงคลายกับใน กลามเนื้อของมนุษยหรือ
กระบอกสูบท่ีทํางานทางเดียว เม่ือมีอากาศอัดจายเขาไปในกลามเนื้อ
เทียมอัน ความยาวตามแนวแกนหดสั้นลง และระยะแนวรัศมีเพ่ิมสูงขึ้น 
ซึ่งทําใหเกิดแรงดึงขึ้นท่ีปลายท้ังสองดาน ในงานวิจัยนี้ นอกจากจะทํา
การออกแบบสรางแลว ยังจะศึกษาถึงความ สามารถของแรงดึง และ
ระยะหดตัวตามแนวแกนของกลามเนือ้เทียมท่ีสรางขึ้นดวย ในงานวิจัย
นี้จะแบงวิธีการวิจัยเปนสองสวน สวนแรกคือ การออกแบบและสราง
กลามเนื้อเทียมท่ีทําจากยางพารา สวนท่ีสองเปนการศึกษาถึง
คุณสมบัติของกลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้น  ผลประโยชนท่ีไดรับจากการ
วิจัยน้ีสามารถท่ีจะสรางชุดขับตนแบบกลามเน้ือเทียมท่ีผลิตจากยาง ท่ี
สามารถนําไปประยุกตใชงานทางดานวิศวกรรม เชนใชเปนตัวขับเรา
เชิงเสน หรือ งานทางดานการแพทยเพ่ือใชในการชวยการเคลื่อนไหว
ของขอศอก หรือ หัวเขา เปนตน 
   
 

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 
ประเทศไทยไดมีผลผลิตยางพารา มากมายในแตละป 

งานวิจัยและพัฒนาทางดานยางพาราในประเทศไทย ยังมีความตองการ
อีกสูง อีกท้ังยางพาราไดเขามามีบทบาทสําคัญในชีวิตประจําวันเปน
อยางมาก เชน ในภาคอุตสาหกรรม ใชในงานอุตสาหกรรมยางรถยนต  
ใชในงานแพทยเชนในการทําถุงมือยาง หรือแมกระท่ังใชในเคร่ือง 
ประดับทําดอกไมประดิษฐจากยางพารา เปนตน   จากตัวอยางท่ีกลาว
มา พบวา ยางพารา มีคุณสมบัติท่ีสามารถนํามาดัดแปลง ใชสอยกับ
งานไดหลายประเภท จึงไดมีแนวคิดท่ีจะ นํายางพารา นี้ มาประยุกตใช
งานทางดานวิศวกรรม  

งานทางดานวิศวกรรมน้ันสวนใหญ มักจําเปนตองใชอุปกรณ 
ขับเคลื่อน และเม่ือกลาวถึงอุปกรณ ขับเคลื่อนโดยท่ัวไปมักกลาวถึง 
มอเตอร หรือ ชุดขับลม หรือ ไฮดรอลิก อุปกรณดังกลาวมักมีน้ําหนัก
สูงและราคาแพง อีกท้ังยังมีความจําเปนตองสั่งนําเขาจากตางประเทศ 
ในลักษณะงานบางประเภทตองการการเคลื่อนท่ีท่ีคลาย ตามแนว
เสนตรง  จึงไดมีแนวคิด ท่ีสรางชุดขบัท่ีมีลักษณะการเคลื่อนท่ีคลายกับ
กลามเนื้อของมนษุย ซ่ึงกไ็ดมีงานวิจัย จากทั่วโลก  เชน ท่ี ประเทศ
ญี่ปุน ออสเตรเลยี สหรัฐอเมริกา ได มีการ คิดคนและพัฒนา กลามเนื้อ
เทียมนี้ขึ้น ดวยลักษณะเดนคือ มีน้ําหนักเบา และ สามารถใหแรงดึงได
สูง เม่ือเทียบเปนอัตราสวน ระหวาง แรงกับ น้ําหนักตัวเอง  

งานวิจัยนี้จึงไดเลง็เห็นถึงความสําคญัและการนํามาประยุกต 
ใชงานของ ยางพารา ท่ีผลิตในประเทศไทย มาประดิษฐเปน กลามเนื้อ
เทียม อันสามารถนําไปใชในงานท่ีตองการแรงดึง เชนในงานของ 
กระบอกสูบนิวแมติกส   

  
2. ผลงานวิจัยที่มีมากอน  

ในการศึกษาและวิจัยการสรางชุดขับกลามเนื้อเทียม นั้น ได
มีการคิดคนริเร่ิมเกิดขึ้นเม่ือประมาณป ค.ศ. 1950   โดย Gaylord [5]  
และตอมา นายแพทย McKibben ไดนํามาประดิษฐใชเปน เคร่ือง
ชวยเหลือผูปวย โปลิโอ ใหสามารถชวยขยับ เคลื่อนไหว มือ ดังแสดง
ในรูปท่ี 1 ซ่ึงในบางครั้งเรียกกลามเนื้อเทียมนี้วา McKibben Artificial 
Muscles  หรือ กลามเน้ือเทียม McKibben  
 โดยการออกแบบเบื้องตนนั้นของ นายแพทย McKibben 
นั้น เปนการออกแบบอยางงายๆ โดยใช ทอยางอยูภายใน หอหุมดวย 
ปลอกถักเปนลักษณะคลายเกลยีวหอหุมอยูภายนอก โดย กลามเนื้อ
เทียมนี้ จะถูกปดท่ีปลายท้ังสองดาน โดยปลายดานหนึ่งใชยึดกับสวนท่ี
ตองการใหเคลื่อนท่ี สวนอีกปลายยดึติดอยูกับท่ี และมีทอเพื่อใหอากาศ
อัดเขา เม่ือมี อากาศ อัด เขาไปใน ทอยางท่ีบรรจุอยูภายใน จะทําการ
ขยายตัว ออก สัมผัสกับ ดวย ปลอกหุมถักภายนอก ซึ่งมีคุณสมบัติไม
ขยายตัวตามยาว ดังน้ันทอยางภายในท่ีไดรับอากาศอัด ทําใหมี
ปริมาตรเพิ่มขึ้นขยายตัวโปงออก จึงบีบบังคับให มีการขยายตัวออก
ดานขาง และทําใหระยะความยาว นั้นสั้นลง หรืออีกนัยหนึ่ง คือทําให
เกิดแรงดึงขึ้น ถาท่ีปลายดานหนึ่ง ตอกับกลไกอื่น ดวยคุณสมบัตินี้เอง 
ทําให กลามเนื้อเทียมนี้ มีคาความยืดหยุนคลายกนักับสปริง แต 
คาคงที่ความยืดหยุน มิไดแปรผัน เปนเสนตรงคลายในสปริง ท้ังนี้ 
เพราะ ประกอบไปดวยยาง ท่ียืดหยุนแบบไมเปนเชิงเสน อยางไรก็ตาม 

ชุดขับลม หรือ กลามเนื้อเทียมน้ี ยงัมีน้ําหนักเบา เม่ือเปรียบเทียบกับ 
ชุดขับแบบอ่ืนๆ [2,3,7]  

และตอมา บริษัท Bridgestone ประเทศญี่ปุน ได นําไปทํา
การวิจัยคนควาตอ โดยทําการทดลองขึ้น โดยใช กลามเน้ือเทียม เปน
ชุดขับ กลไกดงัรูปท่ี 3 โดยทําการติดตั้ง กลามเนื้อเทียม สองดานตรง
ขามกัน เพ่ือขับกลไกการเคลื่อนท่ีในการหมุน 1 องศาอิสระ  [1]  ซึ่ง
จุดเดนของ ชุดขบักลามเนื้อเทียมนี้ คือมีน้ําหนักเบา  แตสามารถยก
น้ําหนักไดสูงกวา 10 เทา ของน้ําหนักตัวเอง ซึง่ตอมาทางบริษัท 
Bridgestone และงานวิจัยอ่ืนอีก ไดนําไปประยุกตใชในการสราง
หุนยนต  [8] 
 ในปจจุบันก็ไดมีหลายบริษัทไดทําการคนควาวิจัย ออกแบบ 
สรางกลามเน้ือเทียม เชน บริษัทเฟสโต [4], บริษัท The Shadow 
Robot [6]  ไดมีการคันควาวิจัย และ ผลิตขาย กลามเน้ือเทียมนี้ ขึ้น ซึ่ง
อยางไรก็ตาม ก็ยงัมีราคาสูง งานวิจยัไดมีแนวคิดท่ีจะนําเอายางพาราที่
ผลิตไดในประเทศไทยมาประยุกตสรางกลามเนื้อเทียมนี้ขึ้น  
 
3. การออกแบบ 
 การออกแบบเบ้ืองตนของงานวิจัยนี ้ไดใช หลักเกณฑ คลาย 
กับของ นายแพทย McKibben คือ ใชทอยางเปนสวนอยูภายใน เพ่ือให
มีการขยายตัวเม่ือมีอากาศอัด และ เปลือกถักหุมอยูภายนอก เพื่อ
จํากัดการขยายตัว มิใหเกิดการแตกระเบิดของยาง  

  
  

รูปที่ 1 แสดงลักษณะการทํางานของกลามเนื้อเทียม 
คลายคลึงกับในกระบอกสูบทางเดียว 

 

 
 

รูปท่ี 2 แสดงการทํางานของกลามเนื้อเทียม  
 

โดยมีขอแตกตางคอื เปลือกหุมภายนอก มีคุณสมบัติท่ีเหนียวทนกวา 
รูปท่ี 1 แสดงลักษณะการทํางานของกลามเนื้อเทียม และในรูปท่ี 2 



แสดง การทํางานของกลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้น โดยรูปบน เม่ือยังไมมี
อากาศอัด และ รูปดานลางเมื่อมีอากาศอัด เขาไป ในกลามเน้ือเทียม   
โดยขนาดของกลามเนื้อเทียมนี้ มีขนาดความยาวประมาณ 100 
มิลลิเมตร มีขนาดเสนผานศูนยกลาง วัดท่ี เปลือกหุมดานนอกประมาณ 
12.7 มิลลิเมตร  และมีนํ้าหนักเพียง 19 กรัม ไมนับรวมกับอุปกรณ ขอ
ตอ สายลมท่ีมาตอดวย   
 
4. วิธีการวิจัย  
ในการทดสอบเพื่อหาคุณสมบัติของ กลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้นน้ี ได มี
การจัดทํา ชุดทดสอบเพื่อทําการเก็บคาคุณสมบัติของกลามเนื้อเทียม  
โดยมีวิธีการจัดวางเครื่องมือดังรูปท่ี 3 อันประกอบไปดวย คอมพิวเตอร 
ตอกับ ชุดแปลงสญัญาณดิจิตอลอะนะลอก เพ่ือ สงไปยัง วาลวควบคุม 
การจายลมใหกับ กลามเน้ือเทียม  
 

 
 

รูปที่ 3 แสดงการจัดวางเคร่ืองมือควบคุม 
 
โดยการวัดการเคลื่อนท่ีเชิงเสนเม่ือไมมีภาระโหลดแสดงดังรูปท่ี 4   
 

 
 
รูปที่4 แสดงการวัดการเคล่ือนท่ีเชิงเสนของกลามเนื้อเทียม 

 

   
 

รูปที่ 5 แสดงการวัดแรงดึงของกลามเนื้อเทียม 
 
5. ผลการทดสอบ  
 จากการทดสอบพบวา เม่ือมีการจายอากาศอัด เขาไปใน 
กลามเนื้อเทียม จะมีการขยายตัวตามแนวเสนรอบวง  ทําใหเกิดการหด
ตัวตามแนวยาว  โดยกราฟแสดงความสัมพันธระหวางความดัน
ของอากาศอัดท่ีจายเขากับกลามเนื้อเทียมเทียบกับเปอรเซ็นตการหด
ตัวท่ีเกิดขึ้นตามแนวยาวแสดงดังรูปท่ี 6 พบวาท่ีความดัน 3 บาร เปน
ความดันสูงสุดท่ีกลามเน้ือเทียมท่ีสรางขึ้นวัดได เนื่องจากมีการเสียหาย 
ท่ีจุดขอตอตรงปลายท้ังสองขางของกลามเนื้อเทียม ทําให ยางภายใน
หลุดออกจากเปลือกถักหุมอยูภายนอก อนึ่ง การทดสอบครั้งน้ี ยัง
ประสบปญหาเม่ือทดลองเพื่อวัดคาแรงดึงของกลามเน้ือเทียม ขอตอ
ตรงปลาย ก็ประสบปญหายางภายในแยกออกจาก เปลือกถักหุม
ภายนอกเชนเดียวกัน แตอยางไรก็ตามยังสามารถ วัดคาแรงดึงกอนท่ี
จะประสบปญหาได ประมาณ 70 นิวตัน   
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รูปที่ 6 กราฟแสดงความดัน กับ เปอรเซ็นตการหดตัวของ
กลามเนื้อเทียม  
 
5. สรุป  
 งานวิจัยนี้เปนการวิจัยเบ้ืองตน ของการออกแบบสรางกลาม 
เนื้อเทียม และศึกษาคุณสมบัติของกลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้น ซ่ึงได
ประสบกับปญหาหลายประการเมื่อจะทําการวัดท่ีความดันอากาศอัด
เกินกวา 3 บาร กลามเนื้อเทียมท่ีสรางขึ้นนี้ ไดมีการหลุดแยก
สวนประกอบออกจากกัน ประกอบกับเม่ือทดสอบวัดแรงดึง ก็ประสบ
ปญหาเดียวกัน ซึ่งปญหาน้ี ควรจะทําการแกไขตอไปในการสราง
กลามเนื้อเทียมนี้ อยางไรก็ดีเม่ือ เราคํานวณถึง อัตราสวนโดยประมาณ



ของแรงตอนํ้าหนักของกลามเนื้อเทียมนี้ ไดสูงถึงประมาณ 3000 นิวตัน
ตอกิโลกรัม อันนับวาเปนจุดสําคัญท่ีควรมีการพัฒนาปรับปรุง
ออกแบบสรางกลามเนื้อเทียมนี้ตอไป    
 
6. กิตติกรรมประกาศ 
 คณะผูเขียนขอขอบคุณนักศึกษาภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลา พระนครเหนือ  ผูชวยงานวิจัยนี้ ไดแก 
นายธนเศรษฐ สําเนียง นายชยัยุทธ ศรีจะบก และ นายอํานาจ อ่ิมเจริญ 
และขอขอบคุณภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล สถาบันเทคโนโลยีพระจอม
เกลาพระนครเหนือ ท่ีชวยเหลืองบประมาณ บางสวนในงานวิจัยนี้    
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