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บทคัดยอ  
 

 งานวิจัยเรื่องนี้เกี่ยวกับแขนเทียมสําหรับผูพิการเน่ืองจากประเทศไทยในปจจุบันมีคนพิการ 3.7 ลานคน คิดเปนรอยละ  
5.5 ของประชากรท้ังหมดโดยเปนผูพิการดานการเคลื่อนไหวรอยละ 49.65 ในจํานวนนี้เปนคนพิการแขนขาขาดกวา 50 ,000 ราย 
และมีแนวโนมเพิ่มขึ้นอยางตอเนื่อง ผูจัดทําจึงเห็นความสําคัญจงึไดคิดคนจัดทําแขนเทียมสาํหรับผูพิการเพื่ออํานวยความสะดวกใน
การใชชีวิตผูพิการทางดานรางกายในสวนของแขน และมือ ซึ่งแขนเทียมที่ผูจัดทําไดคิดคนขึ้นมีความสามารถ กํามือ แบมือ ในการ
หยิบจับสิ่งของได เปนตน โดยงานวิจัยแขนเทียมสําหรับผูพิการไดจัดทําขึ้น 1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ           
2.เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล และ3.เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวก
ยิ่งข้ึน และใชงานไดจริง โดยผูจัดทําไดมีการวางแผน โดยการคนควาขอมูลที่เกี่ยวของกับหัวขอโครงงานท่ีเลือกศึกษา และทําความ
เขาใจขอมูล ตามดวยการออกแบบ แบงการออกแบบเปนสองสวน คือ ออกแบบฟงกช่ันของช้ินงาน และออกแบบ 3 มิติตัวช้ินงาน 

พรอมกับประกอบตัวช้ินงาน และทดสอบการทํางานเปนไปตามวัตถุประสงค พรอมทั้งแกไขขอผิดพลาดท่ีเกิดขึ้นจึงไดผลสรุปวา
แขนเทียมสําหรับผูพิการสามารถจับวัตถุได สามารถขยับไดทั้ง 5 นิ้ว และสามารถกําหนดทาทางไดโดยกดปุม  3 ปุม โดยสามารถ
สั่งงานไดในแตละทาคือ ทาช้ีนิ้วสั่งงาน ทาบอกรักโดยใชสามนิ้ว และทายกน้ิวโปงเพื่อเปนการช่ืนชม เปนตน 

 

คําสําคัญ: แขนเทียม สําหรับผูพิการ กรุงเทพมหานคร 
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Abstract  
 

This research is about prosthetic arms for people with disabilities, as Thailand currently has 3.7 

million people with disabilities, accounting for 5.5% of the total population, of which 49.65 percent are 

mobility-impaired, of whom more than 50,000 are disabled. revenue and tends to increase steadily. The 

organizers therefore see the importance of creating a prosthetic arm for the disabled to facilitate the life of 

the physically handicapped in the arm and hand. In picking up objects, etc., by research, artificial arms for the 

disabled have been prepared. 1. To study the prosthetic arm for the handicapped 2. To design prosthetic 

arms for people with disabilities to be suitable for each individual. and 3. to create prosthetic arms for people 

with disabilities to live more conveniently and actually works The organizers have planned by researching 

information related to the selected project topic and understand the information followed by design Divide 

the design into two parts. is the design of the function of the workpiece and the 3D design of the workpiece 

along with the assembly of the workpiece and test the work according to the objectives Along with the errors 

that occurred, it was concluded that the prosthetic arm was able to catch objects. Able to move all 5 fingers. 
and can assign gestures by pressing 3 buttons, which can be commanded in each posture: finger pointing 

gesture Saying I love you using three fingers and thumbs-up gestures to show appreciation, etc. 

 

Keywords: Bionic Arm , for disabled, Bangkok 
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1. บทนํา  
ปจจุบันประเทศไทยมีคนพิการ 3.7 ลานคน คิดเปนรอยละ 5.5 ของประชากรท้ังหมด และเปนคนพิการทางการเคลื่อนไหว

สูงถึงรอยละ 49.65 ในจํานวนน้ีเปนคนพิการแขนขาขาดกวา 50,000 ราย และมีแนวโนมเพิ่มขึ้นอยางตอเนื่อง อุปกรณแขนขา
เทียมสําหรับคนพิการแขนขาในปจจุบันสวนใหญยังเปนอวัยวะเทียมเพื่อเสริมสรางภาพลักษณมากกวาที่จะขยับใชงานไดจริง เพื่อ
อาํนวยความสะดวกในการใชชีวิตผูพิการทางดานรางกายไมวาจะเปนสวนของแขน หรือขา ก็มีความตองการที่จะสามารถชวยเหลือ
ตัวเอง และทํางานเพ่ือเลี้ยงชีพได และไมเปนภาระของครอบครัวเพื่อเปนอีกแรงท่ีสามารถชวยเหลือครอบครัว [1]  
 นอกจากน้ีผูพิการของประเทศไทยเปนคนทํางานโดยการใช แรง มือจึงจะเปนสวนสําคัญในการทํางาน และใช
ชีวิตประจําวัน เชนการทานอาหาร หรือดื่มน้ํา การที่จะนําแขนเทียมท่ีสามารถมีการทํางานใชในการหยิบหรือจับสิ่งของ เชน แกว
น้ํา ขวดนํ้า หรือรวมไปถึงการทํางานโดยท่ีตองใชแขนเทียมที่นําเขามาจากตางประเทศคงเปนไปไดยากเพราะมีราคาที่สูง หรือหาก
มีกําลังทรัพยใน การซื้อ อยางไรก็ตามหากนําเขาจากตางประเทศอาจจะตองใชเวลาในการรอนาน เพราะแขนเทียมสําหรับผูพิการ 
ที่สามารถหยิบจับสิ่งของไดนั้น ตองใชเวลาในการออกแบบนานเพราะเปนการออกแบบเฉพาะ แตละบุคคลเทานั้น และการที่ผูผลิต
แขนเทียมจากตางประเทศ อาจจะมีปญหาในเรื่องของการวัดขนาดของสวนแขนที่ผูพิการตองการเช่ือมตอกับแขนเทียม และทําให
มีความลาชาถาหากจะสั่งจากตางประเทศ 

  ทั้งนี้ ผูจัดทําจึงจะไดนําเสนอแนวคิดที่จะจัดทํา แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) โดยแขน
เทียมที่ผูจัดทําไดคิดคนขึ้นเปนแขนที่สามารถใหผูพิการสามารถชวยเหลือตนเองได โดยจะสามารถกํามือเพื่อท่ีจะหยิบจับสิ่งของที่มี
น้ําหนักไดสูงสุดถึง 500 กรัมได อีกทั้งยังสามารถใชในการสื่อสารไดโดยการใชทาทางที่ออกแบบมา เชน ทาช้ีนิ้วสั่งงาน ทาบอกรัก
โดยใชสามนิ้ว ไดแก น้ิวโปง น้ิวช้ี น้ิวกอย และทายกน้ิวโปงเพื่อเปนการช่ืนชมยินดี โดยแขนเทียมสําหรับ      ผูพิการถูกออกแบบ
การควบคุมโดยมีสองแบบ คือ แบบกดปุม และใชเซ็นเซอรในการวัดกลามเน้ือ นอกจากนี้การทํางานยังประสบปญหาในการหา
ผูเขารวมทดสอบ โดยวิธีการแรกใชวิธีการหาอาสาสมัครทางออนไลน แตยังเขาไมถึง ผูจัดทําจึงไดลงพื้นท่ีติดตอหาพ้ืนท่ีหมูบานที่
ไกลเคียงจึงไดผูทดสอบ เปนตน โดยผูจัดทําหวังวาการจัดทําจะไดชวยผูพิการทางดานแขนใหใชชีวิตไดงายขึ้น และสามารถนําแขน
เทียมไปใชใหเกิดประโยชนสูงสุด 

 

2. วัตถุประสงคของการวิจัย          
 2.1. เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ       
 2.2. เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล      

 2.3. เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกย่ิงข้ึน  
 
3. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ  

3.1 แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled)    
       แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) คือ อุปกรณอํานวยความสะดวกใหผูสวมใสมีอิสระใน
การเคลื่อนไหว ตัวแขน และมือผลิตจากเครื่องพิมพภาพ 3 มิติที่ล้ําสมัย บวกกับการเคลื่อนไหวไดตามความตองการของผูสวมใส 
กําลังจะเปนนวัตกรรมที่มอบโอกาส และศักยภาพในการใชชีวิตของผูพิการใหกลับคืนมาสามารถใชชีวิตไดงายขึ้น [2] 
            3.2 กลามเนื้อแขน (Arm Muscles) 
                 กลามเน้ือในรางกายท้ังหมดมีอยูประมาณ 792 มัด เปนกลามเน้ือชนิดที่อยูในอํานาจจิตใจ 696 มัด ที่เหลืออีก 96 
มัด เปนกลามเนื้อที่เราบังคับได ไมเต็มสมบูรณ ซึ่งไดแก กลามเนื้อ ที่ทําหนาที่ในการหายใจ (Respiration) จาม (Sneezing)       
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ไอ (Coughing) ตัวอยางกลามเนื้อท่ีหนาสนใจท่ีผูจัดทําจะนําเสนอ และนํามาใชในการทําแขนเทียมสําหรับผูพิการก็ คือกลามเน้ือ
แขนกลามเนื้อของแขน แบงออกเปน 4 สวน ดังนี้ [3]        
 3.2.1 กลามเนื้อของไหลที่สําคัญไดแก กลามเนื้อ deltoid เนื้อใหญหนา มีรูปเปนสามเหลี่ยม คลุมอยูที่ขอไหลตั้งตน จาก
ปลายนอกของกระดูก ไหปลารา และกระดูกสะบัก แลวไปยึดเกาะที่พ้ืนนอกตอนกลางของกระดูกแขนทอนบนทําหนาที่ยกตนแขน
ขึ้นมาขางบนใหไดระดับไหลเปนมุมฉาก             

3.2.2 กลามเนื้อของตนแขนที่สําคัญไดแก ไบเซฟสแบรคิไอ (biceps brachii) เปนกลามเน้ือที่อยูดานหนาของ ตนแขน 
มีรูปคลายกระสวย ทําหนาที่งอขอศอก และหงายมือ - ไตรเซฟส แบรคิไอ (triceps brachii) เปนกลามเนื้อมัดใหญอยูดานหลงัของ
ตนแขน ปลายบนแยกออกเปน 3 หัว ชวยทําหนาท่ี เหยียดปลายแขน หรือขอศอก  

3.2.3 กลามเนื้อของมือ เปนกลามเนื้อสั้น ๆ ทําหนาท่ีเคลื่อนไหวน้ิวมือ 

3.2.4 กลามเนื้อของปลายแขน มีอยูหลายมัดจําแนกออกเปน ดานหนา และดานหลัง ในแตละดานยังแยกเปน 2 ช้ัน คือ 
ช้ันตื้น ช้ันลึก ทําหนาที่เหยียดขอศอก และงอมือ เหยียดนิ้วมือ กระดกขอมือ งอขอมือ พลิกแขน และควํ่าแขน เมื่อสมองสั่งให
รางกายเคลื่อนไหว  กลามเน้ือจะเกิดการหดตัว และคลายตัว ทํางานประสานเปนคู ๆ พรอมกัน  แตตรงขามกัน ในขณะท่ี
กลามเน้ือมัดหนึ่งหดตัว กลามเน้ืออีกมัดหนึ่งจะคลายตัว  การทํางานของกลามเน้ือในลักษณะนี้ เรี ยกวา Antagonistic muscle  
เมื่อกลามเน้ือไบเซพ หรือ Flexors คลายตัว กลามเน้ือไตรเสพ หรือ Extensors จะหดตัว ทําใหแขนเหยียดออก สวนเม่ือ
กลามเนื้อไบเซพ หรือ Flexors หดตัว กลามเนื้อไตรเสพ หรือ Extensors จะคลายตัว ทําใหแขนงอเขา [3] 

3.3 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) 
ตัวเซอรโวมอเตอรเปนอุปกรณที่สามารถควบคุมเครื่องจักรกล หรือระบบการทํางานนั้น ๆ ใหเปนไปตามความตองการ 

เชน ควบคุมความเร็ว ควบคุมแรงบิด ควบคุมแรงกําหนดตําแหนง โดยใหผลลัพธที่มีความแมนยําสูง [4] 
3.4 บอรดราสเบอรร่ีพายพิโค (Raspberry pi Pico)  
บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) เปนอีกหนึ่งทางเลือกท่ีผูจัดทําสนใจที่จะนํามาทําโครงงานในครั้งนี้ 

เนื่องจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอรรุนใหมจาก Raspberry Pi Foundation ผูผลิตบอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็กระดับโลกแหง 
สหราชอาณาจักร โดยไดทําการพัฒนาชิปไมโครคอนโทรลเลอรขึ้นมาเอง ชิปเบอรแรกท่ีผลิตออกมาคือ RP2040 [5] 

3.5 เซ็นเซอรในการตรวจจับการขยับของกลามเน้ือ 
ผูจัดทําไดเลือกใช EMG (electromyography) เนื่องจากถูกนํามาใชเพื่อการวิจัยทางการแพทยและ การวินิจฉัยโรคของ

เสนประสาท อยางไรก็ตามดวยขนาดท่ีเล็กลงและมีไมโครโปรเซสเซอรและวงจรรวมท่ีมีประสิทธิภาพมากข้ึนจึงมีการติดตั้งวงจร 
และเซ็นเซอร EMG (electromyography) ในขาเทียมหุนยนตและระบบควบคุมอื่น ๆ [6]     
 3.6 ปุมในการควบคุมแขน (switch module) 

สวิตชกดติดปลอยดับ 3 ปุม พรอมไฟแสดงสถานะ รองรับสัญญาณไฟ 3.3V - 5V ขา ออกแบบมาใหใชกับบอรด 
Arduino และ บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico)  ทําใหทดลองงายเพียงแคเสียบโมดูลเขากับบอรด Arduino หรือ 
บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) ไมตองตอสายไฟเพิ่ม [7] 

3.7 แบตเตอร่ี (Battery) 
แบตเตอร่ี (Battery) คือ อุปกรณที่ทําหนาที่จัดเก็บพลังงานเพื่อไวใชตอไป ถือเปนอุปกรณที่สามารถแปลงพลังงานเคมี 

ใหเปนไฟฟาไดโดยตรงดวยการใชเซลลกัลวานิก (galvanic cell) ที่ประกอบดวยขั้วบวก และข้ัวลบ พรอมกับสารละลาย     
อิเล็กโตรไลต (electrolyte solution) แบตเตอรี่อาจประกอบดวยเซลลกัลวานิกเพียง 1 เซลล หรือมากกวาก็ได [8] 
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3.8 โปรแกรมทรอนนี่(thonny) 
 เปนโปรแกรมท่ีใชเช่ือมตอ Raspberry pi Pico เพื่อใชในการฝง code เพื่อใหบอรดสั่งงานอุปกรณอื่น ๆ โดยใชภาษา 
micro python ซึ่งการเขียนโคด แสดงไดตามภาพที่ 1 เปนการแสดง code ที่นําไปใชกับแขนเทียมกําหรับผูพิการ เปนตน[9] 

 

ภาพท่ี 1 เปนการแสดง code ที่นําไปใชกับแขนเทียมกําหรับผูพิการ 
 

4.การออกแบบ  
4.1. การออกแบบการกลไกลการทํางาน แขนเทียมสําหรับผูพิการ(Bionic Arm for the disabled)  

 จากภาพที่ 2 แสดงถึงกลไกลการทํางานแขนเทียมสําหรับผูพิการ  ซึ่ งประกอบไปดวย 1.บอรดราสเบอรรี่พายพิโค         
(Raspberry pi Pico) มีหนาท่ีรับคําสั่งจากอุปกรณตางๆ  2. เซ็นเซอรในการตรวจจับการขยับของกลามเน้ือ  EMG 

(electromyography) เปนเซ็นเซอรตรวจจับการ ขยับของกลามเนื้อแขนและ 3.ปุมในการควบคุมแขนหรือ สวิตชกดติดปลอยดับ 
3 ปุม เอาไวควบคุมทาท่ีตองการและมีหนาท่ีในการสงคาให บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) เมื่อกดปุม 4.มอเตอร
เปนสวนท่ีถูกสั่งการ และสามารถทําใหแขนเทียมสําหรับผูพิการ ขยับนิ้วและใหใชงานไดตามวัตถุประสงค 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

   ภาพท่ี 2 การออกแบบกลไกลการทํางานของ แขนเทียมสําหรับผูพิการ 
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5.การทดลอง            
 5.1 การทดลองท่ี 1 

เมื่อมีการกดปุมใหบอรดราสเบอรรี่พายสั่งการมอเตอรใหมอเตอรสามารถทํางานและ นิ้วสามารกําหรอืแบไดสามารถ
กําหนดทาทางเฉพาะได 3 ทา 

วัตถุประสงค เพื่อทดสอบโมดูลสวิตชและการทํางานของมอเตอร และทดสอบการทําทาทาง 3 ทา   
 วัสดุที่ใช  มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย      
 ผลการทดลอง มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย สามารถใชงานได 

5.2 การทดลองท่ี 2 
เมื่อมีการติดตั้งเซ็นเซอรที่แขนใหเซ็นเซอรรับสัญญานไฟฟาของกลามเนื้อสงไปยัง บอรดราสเบอรรี่พายและ สั่งงาน 

ใหมอเตอรสามารถทํางานได 
วัตถุประสงค เพื่อทดสอบเซ็นเซอรและการทํางานของมอเตอร                 
วัสดุที่ใช เซ็นเซอร มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย              
ผลการทดลอง เซ็นเซอร มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย สามารถใชงานได  

5.3 การทดลองท่ี 3  
            การทดลองท่ี 3 เปนการนําช้ินงานไปทดลองกับผูใชงานจริง(ผูพิการที่สูญเสียแขนจริง) 

วัตถุประสงค ทดสอบอุปกรณทั้งหมดวาสามารถไปใชงานจริง รวมถึงสามารถหยบิจับสิ่งของ                      
วัสดุที่ใช  อุปกรณทั้งหมดท่ีไดกลาวมาตามการออกแบบหัวขอท่ี 4.1                
ผลการทดลอง แขนเทียมสามารถใชงานไดกับผูพิการไดจริง 

ตารางที่ 1 ตารางผลการทดลองจาก 3 การทดลอง 
สถานะการใช ผาน ไมผาน 

การทดลองท่ี 1   

ทํางานไดตามวัตถุประสงค ✓ - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรีพ่าย) ✓ - 
ผลการทดลอง ✓  
การทดลองท่ี 2   

ทํางานไดตามวัตถุประสงค  - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (เซ็นเซอร มอเตอร โมดลูสวติช และบอรดราสเบอรรี่พาย) ✓ - 
ผลการทดลอง ✓ - 
การทดลองท่ี 3   
ทํางานไดตามวัตถุประสงค ✓ - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (แขนเทียมสามารถใชงานไดกับผูพิการไดจริงและสา) ✓ - 

ผลการทดลอง ✓ - 
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ตามขอมูลตารางท่ี 1 อธิบายไดวาเปนตารางท่ีแสดงถึงผลการทดลองวา มีการทดสอบ 3 ขั้นตอน โดยการทดลองที่ 1 
เปนทดลองการเกี่ยวกับ มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พายอุปกรณทั้งหมดสามารถใชรวมกันได ตอมาเปนการทดลอง
ที่ 2 เปนการทดสอบ เซ็นเซอรตรวจจับกลามเน้ือ พบวาสามารถใชรวมกับบอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) และ
สามรถสั่งงานไปยังมอเตอรได และขั้นตอนสุดทายผูจัดทําไดทดสอบกับผูพิการทางดานแขนจริง โดยพบวาสามารถใชกับผูพิการ
ทางไดแขนได โดยผูพิการสามารถสั่งงานในการกํามือ แบมือ รวมถึงสามารถหยิบจับสิ่งของได 

6. บทสรุป 
จากการ วิจัยผูจัดทําจึ งส รุปได วาแขนเ ทียมสําหรับผูพิการ ท่ี ไดจัดทําขึ้นมาเพื่ อทําตามวัตถุประสงคดั งนี้                        

1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ 2.เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล 3.เพื่อสราง
และพัฒนาแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกย่ิงข้ึน         

โดยวัตถุประสงคที่กลาวมา 1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ คือผูจัดทําไดศึกษา และคิดคนแขนเทียมขึ้นมา
สําหรับผูพิการทางดานแขน โดยหวังวาผูพิการจะสามารถใชชีวิต เชน การหยิบจับสิ่งของ และสามารถชวยเหลือตัวเองได โดยผู
พิการจึงไดหาอาสามสมัครเขารับการทดสอบซึงผลออกเปนท่ีหนาพอใจเพราะแขนของผูทดสอบสามารถใชงานรวมกับแขนเทียมได 
2.เพ่ือออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล ผูจัดทําไดกําหนดขอบเขตวาจะทําเฉพาะผูแขนขาดทอนลาง
ลงมา ท้ังนี้ผูพิการแขนขาดทอนลางลงมามีขนาดการขาดของแขนไมเทากัน ผูจัดทําจึงไมไดกําหนดขนาดวาแขนเทียมตองมีขนาด
เทาใด แตจะอิงจากแขนของผูพิการในการออกแบบติดตั้งจริง  3.เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกยิ่งขึ้น โดยวัตถุ
ประสงขอสุดทายอธิบายไดวา แขนเทียมสําหรับผูพิการไดจัดทําขึ้นจะมีขอแตกตางจากแขนเทียมท่ีมีอยูแลวคือสามารถบังคับได
ดวยปุม และตรวจจับกลามเน้ือจากเซ็นเซอร  โดยมีสองระบบในแขนเทียมเพียงช้ินเดียวผลการการทดสอบพบวา สอดคลองกับ
วัตถุประสงคที่ตั้งไว การทํางานของกลไกลแขนเทียมสําหรับคนพิการใหสามารถใชงานแขนเทียมสําหรับผูพิการได และการ
ออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล  โดยการใชกลไกลการทํางานออกแบบ และทดลองสามารถนําไป
ประยุกตงานกับคนพิการทางดานแขนได โดยหวังวาจะเปนประโยชนทั้งศึกษา และผูที่ตองการพัฒนาตอ 

 
7. คํานิยามบทความทางวิชาการ 

7.1 แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) หมายถึง แขนที่คิดคนขึ้นมาสําหรับผูพิการทางดาน
แขนใหสามารถนําไปใชประโยชนในการการดํารงชีวิตไดงายขึ้น สามารถหยิบจับสิ่งของได เชน ขวดนํ้า แกวน้ํา ปากกา ไข เปนตน  

7.2 ราสเบอรร่ีพาย(Raspberry Pi) หมายถึงเปนเคร่ืองคอมพิวเตอรขนาดเล็ก ที่มีขนาดเพียงเทากับบัตรเครดิต          
ที่สําคัญคือ ราสเบอรรี่พายนี้มีราคาที่ถูก เมื่อเทียบกับคอมพิวเตอรปกติ ทํางานไดเหมือนเคร่ืองคอมพิวเตอร ราสเบอรรี่พาย
สามารถรองรับ HDMI และ USB port เปนตน 

7.3 แบตเตอรร่ี (Battery) หมายถึง อุปกรณที่ทําหนาที่จัดเก็บพลังงานเพ่ือไวใชตอไป ถือเปนอุปกรณที่สามารถแปลง
พลังงานเคมี ใหเปนไฟฟาไดโดยตรงดวยการใชเซลลกัลวานิก (galvanic cell) ที่ประกอบดวยขั้วบวกและข้ัวลบ พรอมกับ
สารละลาย อิเล็กโตรไลต (electrolyte solution) แบตเตอรี่อาจประกอบดวยเซลลกัลวานิกเพียง 1 เซลล หรือมากกวา เปนตน 

7.4 เซ็นเซอร (Sensor) หมายถึง ชุดอุปกรณ วงจรหรือระบบ ที่ทําหนาที่ตรวจวัดการเปลี่ยนแปลงคุณสมบัติ หรือ
ลักษณะของสิ่งตาง ๆ โดยรอบวัตถุเปาหมาย และนําขอมูลจํานวนมหาศาล (Big Data) ที่ไดจากการตรวจวัด เขาสูกระบวนการ
แจกแจง และวิเคราะหพฤติกรรมของการเปลี่ยนแปลง ประมวลผลเปนองคความรูและปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence) 

ใหมนุษยสามารถนําองคความรูมาใชเพื่อเพ่ิมประสิทธิภาพลดขั้นตอนของกระบวนการทํางาน เปนตน 
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7.5 ไบโอนิคอารม (Bionic Arm) หมายถึง ช่ือแขนเทียมสําหรับผูพิการที่ผูจัดทําไดนําเอามาเขียนในบทความซ่ึงเปนช่ือ
เรียกเฉพาะที่ใชในการเรียกแขนเทียมสําหรับผูพิการ 
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