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บทคัดยอ  
 

 งานวิจัยเรื่องนี้เกี่ยวกับแขนเทียมสําหรับผูพิการเน่ืองจากประเทศไทยในปจจุบันมีคนพิการ 3.7 ลานคน คิดเปนรอยละ  
5.5 ของประชากรท้ังหมดโดยเปนผูพิการดานการเคลื่อนไหวรอยละ 49.65 ในจํานวนนี้เปนคนพิการแขนขาขาดกวา 50 ,000 ราย 
และมีแนวโนมเพิ่มขึ้นอยางตอเนื่อง ผูจัดทําจึงเห็นความสําคัญจงึไดคิดคนจัดทําแขนเทียมสาํหรับผูพิการเพื่ออํานวยความสะดวกใน
การใชชีวิตผูพิการทางดานรางกายในสวนของแขน และมือ ซึ่งแขนเทียมที่ผูจัดทําไดคิดคนขึ้นมีความสามารถ กํามือ แบมือ ในการ
หยิบจับสิ่งของได เปนตน โดยงานวิจัยแขนเทียมสําหรับผูพิการไดจัดทําขึ้น 1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ           
2.เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล และ3.เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวก
ยิ่งข้ึน และใชงานไดจริง โดยผูจัดทําไดมีการวางแผน โดยการคนควาขอมูลที่เกี่ยวของกับหัวขอโครงงานท่ีเลือกศึกษา และทําความ
เขาใจขอมูล ตามดวยการออกแบบ แบงการออกแบบเปนสองสวน คือ ออกแบบฟงกช่ันของช้ินงาน และออกแบบ 3 มิติตัวช้ินงาน 

พรอมกับประกอบตัวช้ินงาน และทดสอบการทํางานเปนไปตามวัตถุประสงค พรอมทั้งแกไขขอผิดพลาดท่ีเกิดขึ้นจึงไดผลสรุปวา
แขนเทียมสําหรับผูพิการสามารถจับวัตถุได สามารถขยับไดทั้ง 5 นิ้ว และสามารถกําหนดทาทางไดโดยกดปุม  3 ปุม โดยสามารถ
สั่งงานไดในแตละทาคือ ทาช้ีนิ้วสั่งงาน ทาบอกรักโดยใชสามนิ้ว และทายกน้ิวโปงเพื่อเปนการช่ืนชม เปนตน 

 

คําสําคัญ: แขนเทียม สําหรับผูพิการ 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  
ปจจุบันประเทศไทยมีคนพิการ 3.7 ลานคน คิดเปนรอยละ 5.5 ของประชากรท้ังหมด และเปนคนพิการทางการเคลื่อนไหว

สูงถึงรอยละ 49.65 ในจํานวนน้ีเปนคนพิการแขนขาขาดกวา 50,000 ราย และมีแนวโนมเพิ่มขึ้นอยางตอเนื่อง อุปกรณแขนขา
เทียมสําหรับคนพิการแขนขาในปจจุบันสวนใหญยังเปนอวัยวะเทียมเพื่อเสริมสรางภาพลักษณมากกวาที่จะขยับใชงานไดจริง เพื่อ
อาํนวยความสะดวกในการใชชีวิตผูพิการทางดานรางกายไมวาจะเปนสวนของแขน หรือขา ก็มีความตองการที่จะสามารถชวยเหลือ
ตัวเอง และทํางานเพ่ือเลี้ยงชีพได และไมเปนภาระของครอบครัวเพื่อเปนอีกแรงท่ีสามารถชวยเหลือครอบครัว [1]  
 นอกจากน้ีผูพิการของประเทศไทยเปนคนทํางานโดยการใช แรง มือจึงจะเปนสวนสําคัญในการทํางาน และใช
ชีวิตประจําวัน เชนการทานอาหาร หรือดื่มน้ํา การที่จะนําแขนเทียมท่ีสามารถมีการทํางานใชในการหยิบหรือจับสิ่งของ เชน แกว
น้ํา ขวดนํ้า หรือรวมไปถึงการทํางานโดยท่ีตองใชแขนเทียมที่นําเขามาจากตางประเทศคงเปนไปไดยากเพราะมีราคาที่สูง หรือหาก
มีกําลังทรัพยใน การซื้อ อยางไรก็ตามหากนําเขาจากตางประเทศอาจจะตองใชเวลาในการรอนาน เพราะแขนเทียมสําหรับผูพิการ 
ที่สามารถหยิบจับสิ่งของไดนั้น ตองใชเวลาในการออกแบบนานเพราะเปนการออกแบบเฉพาะ แตละบุคคลเทานั้น และการที่ผูผลิต
แขนเทียมจากตางประเทศ อาจจะมีปญหาในเรื่องของการวัดขนาดของสวนแขนที่ผูพิการตองการเช่ือมตอกับแขนเทียม และทําให
มีความลาชาถาหากจะสั่งจากตางประเทศ 

  ทั้งนี้ ผูจัดทําจึงจะไดนําเสนอแนวคิดที่จะจัดทํา แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) โดยแขน
เทียมที่ผูจัดทําไดคิดคนขึ้นเปนแขนที่สามารถใหผูพิการสามารถชวยเหลือตนเองได โดยจะสามารถกํามือเพื่อท่ีจะหยิบจับสิ่งของที่มี
น้ําหนักไดสูงสุดถึง 500 กรัมได อีกทั้งยังสามารถใชในการสื่อสารไดโดยการใชทาทางที่ออกแบบมา เชน ทาช้ีนิ้วสั่งงาน ทาบอกรัก
โดยใชสามนิ้ว ไดแก น้ิวโปง น้ิวช้ี น้ิวกอย และทายกน้ิวโปงเพื่อเปนการช่ืนชมยินดี โดยแขนเทียมสําหรับ      ผูพิการถูกออกแบบ
การควบคุมโดยมีสองแบบ คือ แบบกดปุม และใชเซ็นเซอรในการวัดกลามเน้ือ นอกจากนี้การทํางานยังประสบปญหาในการหา
ผูเขารวมทดสอบ โดยวิธีการแรกใชวิธีการหาอาสาสมัครทางออนไลน แตยังเขาไมถึง ผูจัดทําจึงไดลงพื้นท่ีติดตอหาพ้ืนท่ีหมูบานที่
ไกลเคียงจึงไดผูทดสอบ เปนตน โดยผูจัดทําหวังวาการจัดทําจะไดชวยผูพิการทางดานแขนใหใชชีวิตไดงายขึ้น และสามารถนําแขน
เทียมไปใชใหเกิดประโยชนสูงสุด 

 

2. วัตถุประสงคของการวิจัย          
 2.1. เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ       
 2.2. เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล      

 2.3. เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกย่ิงข้ึน  
 
3. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ  

3.1 แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled)    
       แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) คือ อุปกรณอํานวยความสะดวกใหผูสวมใสมีอิสระใน
การเคลื่อนไหว ตัวแขน และมือผลิตจากเครื่องพิมพภาพ 3 มิติที่ล้ําสมัย บวกกับการเคลื่อนไหวไดตามความตองการของผูสวมใส 
กําลังจะเปนนวัตกรรมที่มอบโอกาส และศักยภาพในการใชชีวิตของผูพิการใหกลับคืนมาสามารถใชชีวิตไดงายขึ้น [2] 
            3.2 กลามเนื้อแขน (Arm Muscles) 
                 กลามเน้ือในรางกายท้ังหมดมีอยูประมาณ 792 มัด เปนกลามเน้ือชนิดที่อยูในอํานาจจิตใจ 696 มัด ที่เหลืออีก 96 
มัด เปนกลามเนื้อที่เราบังคับได ไมเต็มสมบูรณ ซึ่งไดแก กลามเนื้อ ที่ทําหนาที่ในการหายใจ (Respiration) จาม (Sneezing)       
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ไอ (Coughing) ตัวอยางกลามเนื้อท่ีหนาสนใจท่ีผูจัดทําจะนําเสนอ และนํามาใชในการทําแขนเทียมสําหรับผูพิการก็ คือกลามเน้ือ
แขนกลามเนื้อของแขน แบงออกเปน 4 สวน ดังนี้ [3]        
 3.2.1 กลามเนื้อของไหลที่สําคัญไดแก กลามเนื้อ deltoid เนื้อใหญหนา มีรูปเปนสามเหลี่ยม คลุมอยูที่ขอไหลตั้งตน จาก
ปลายนอกของกระดูก ไหปลารา และกระดูกสะบัก แลวไปยึดเกาะที่พ้ืนนอกตอนกลางของกระดูกแขนทอนบนทําหนาที่ยกตนแขน
ขึ้นมาขางบนใหไดระดับไหลเปนมุมฉาก             

3.2.2 กลามเนื้อของตนแขนที่สําคัญไดแก ไบเซฟสแบรคิไอ (biceps brachii) เปนกลามเน้ือที่อยูดานหนาของ ตนแขน 
มีรูปคลายกระสวย ทําหนาที่งอขอศอก และหงายมือ - ไตรเซฟส แบรคิไอ (triceps brachii) เปนกลามเนื้อมัดใหญอยูดานหลงัของ
ตนแขน ปลายบนแยกออกเปน 3 หัว ชวยทําหนาท่ี เหยียดปลายแขน หรือขอศอก  

3.2.3 กลามเนื้อของมือ เปนกลามเนื้อสั้น ๆ ทําหนาท่ีเคลื่อนไหวน้ิวมือ 

3.2.4 กลามเนื้อของปลายแขน มีอยูหลายมัดจําแนกออกเปน ดานหนา และดานหลัง ในแตละดานยังแยกเปน 2 ช้ัน คือ 
ช้ันตื้น ช้ันลึก ทําหนาที่เหยียดขอศอก และงอมือ เหยียดนิ้วมือ กระดกขอมือ งอขอมือ พลิกแขน และควํ่าแขน เมื่อสมองสั่งให
รางกายเคลื่อนไหว  กลามเน้ือจะเกิดการหดตัว และคลายตัว ทํางานประสานเปนคู ๆ พรอมกัน  แตตรงขามกัน ในขณะท่ี
กลามเน้ือมัดหนึ่งหดตัว กลามเน้ืออีกมัดหนึ่งจะคลายตัว  การทํางานของกลามเน้ือในลักษณะนี้ เรี ยกวา Antagonistic muscle  
เมื่อกลามเน้ือไบเซพ หรือ Flexors คลายตัว กลามเน้ือไตรเสพ หรือ Extensors จะหดตัว ทําใหแขนเหยียดออก สวนเม่ือ
กลามเนื้อไบเซพ หรือ Flexors หดตัว กลามเนื้อไตรเสพ หรือ Extensors จะคลายตัว ทําใหแขนงอเขา [3] 

3.3 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) 
ตัวเซอรโวมอเตอรเปนอุปกรณที่สามารถควบคุมเครื่องจักรกล หรือระบบการทํางานนั้น ๆ ใหเปนไปตามความตองการ 

เชน ควบคุมความเร็ว ควบคุมแรงบิด ควบคุมแรงกําหนดตําแหนง โดยใหผลลัพธที่มีความแมนยําสูง [4] 
3.4 บอรดราสเบอรร่ีพายพิโค (Raspberry pi Pico)  
บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) เปนอีกหนึ่งทางเลือกท่ีผูจัดทําสนใจที่จะนํามาทําโครงงานในครั้งนี้ 

เนื่องจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอรรุนใหมจาก Raspberry Pi Foundation ผูผลิตบอรดคอมพิวเตอรขนาดเล็กระดับโลกแหง 
สหราชอาณาจักร โดยไดทําการพัฒนาชิปไมโครคอนโทรลเลอรขึ้นมาเอง ชิปเบอรแรกท่ีผลิตออกมาคือ RP2040 [5] 

3.5 เซ็นเซอรในการตรวจจับการขยับของกลามเน้ือ 
ผูจัดทําไดเลือกใช EMG (electromyography) เนื่องจากถูกนํามาใชเพื่อการวิจัยทางการแพทยและ การวินิจฉัยโรคของ

เสนประสาท อยางไรก็ตามดวยขนาดท่ีเล็กลงและมีไมโครโปรเซสเซอรและวงจรรวมท่ีมีประสิทธิภาพมากข้ึนจึงมีการติดตั้งวงจร 
และเซ็นเซอร EMG (electromyography) ในขาเทียมหุนยนตและระบบควบคุมอื่น ๆ [6]     
 3.6 ปุมในการควบคุมแขน (switch module) 

สวิตชกดติดปลอยดับ 3 ปุม พรอมไฟแสดงสถานะ รองรับสัญญาณไฟ 3.3V - 5V ขา ออกแบบมาใหใชกับบอรด 
Arduino และ บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico)  ทําใหทดลองงายเพียงแคเสียบโมดูลเขากับบอรด Arduino หรือ 
บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) ไมตองตอสายไฟเพิ่ม [7] 

3.7 แบตเตอร่ี (Battery) 
แบตเตอร่ี (Battery) คือ อุปกรณที่ทําหนาที่จัดเก็บพลังงานเพื่อไวใชตอไป ถือเปนอุปกรณที่สามารถแปลงพลังงานเคมี 

ใหเปนไฟฟาไดโดยตรงดวยการใชเซลลกัลวานิก (galvanic cell) ที่ประกอบดวยขั้วบวก และข้ัวลบ พรอมกับสารละลาย     
อิเล็กโตรไลต (electrolyte solution) แบตเตอรี่อาจประกอบดวยเซลลกัลวานิกเพียง 1 เซลล หรือมากกวาก็ได [8] 
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3.8 โปรแกรมทรอนนี่(thonny) 
 เปนโปรแกรมท่ีใชเช่ือมตอ Raspberry pi Pico เพื่อใชในการฝง code เพื่อใหบอรดสั่งงานอุปกรณอื่น ๆ โดยใชภาษา 
micro python ซึ่งการเขียนโคด แสดงไดตามภาพที่ 1 เปนการแสดง code ที่นําไปใชกับแขนเทียมกําหรับผูพิการ เปนตน[9] 

 

ภาพท่ี 1 เปนการแสดง code ที่นําไปใชกับแขนเทียมกําหรับผูพิการ 
 

4.การออกแบบ  
4.1. การออกแบบการกลไกลการทํางาน แขนเทียมสําหรับผูพิการ(Bionic Arm for the disabled)  

 จากภาพที่ 2 แสดงถึงกลไกลการทํางานแขนเทียมสําหรับผูพิการ  ซึ่ งประกอบไปดวย 1.บอรดราสเบอรรี่พายพิโค         
(Raspberry pi Pico) มีหนาท่ีรับคําสั่งจากอุปกรณตางๆ  2. เซ็นเซอรในการตรวจจับการขยับของกลามเน้ือ  EMG 

(electromyography) เปนเซ็นเซอรตรวจจับการ ขยับของกลามเนื้อแขนและ 3.ปุมในการควบคุมแขนหรือ สวิตชกดติดปลอยดับ 
3 ปุม เอาไวควบคุมทาท่ีตองการและมีหนาท่ีในการสงคาให บอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) เมื่อกดปุม 4.มอเตอร
เปนสวนท่ีถูกสั่งการ และสามารถทําใหแขนเทียมสําหรับผูพิการ ขยับนิ้วและใหใชงานไดตามวัตถุประสงค 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

   ภาพท่ี 2 การออกแบบกลไกลการทํางานของ แขนเทียมสําหรับผูพิการ 
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5.การทดลอง            
 5.1 การทดลองท่ี 1 

เมื่อมีการกดปุมใหบอรดราสเบอรรี่พายสั่งการมอเตอรใหมอเตอรสามารถทํางานและ นิ้วสามารกําหรอืแบไดสามารถ
กําหนดทาทางเฉพาะได 3 ทา 

วัตถุประสงค เพื่อทดสอบโมดูลสวิตชและการทํางานของมอเตอร และทดสอบการทําทาทาง 3 ทา   
 วัสดุที่ใช  มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย      
 ผลการทดลอง มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย สามารถใชงานได 

5.2 การทดลองท่ี 2 
เมื่อมีการติดตั้งเซ็นเซอรที่แขนใหเซ็นเซอรรับสัญญานไฟฟาของกลามเนื้อสงไปยัง บอรดราสเบอรรี่พายและ สั่งงาน 

ใหมอเตอรสามารถทํางานได 
วัตถุประสงค เพื่อทดสอบเซ็นเซอรและการทํางานของมอเตอร                 
วัสดุที่ใช เซ็นเซอร มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย              
ผลการทดลอง เซ็นเซอร มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พาย สามารถใชงานได  

5.3 การทดลองท่ี 3  
            การทดลองท่ี 3 เปนการนําช้ินงานไปทดลองกับผูใชงานจริง(ผูพิการที่สูญเสียแขนจริง) 

วัตถุประสงค ทดสอบอุปกรณทั้งหมดวาสามารถไปใชงานจริง รวมถึงสามารถหยบิจับสิ่งของ                      
วัสดุที่ใช  อุปกรณทั้งหมดท่ีไดกลาวมาตามการออกแบบหัวขอท่ี 4.1                
ผลการทดลอง แขนเทียมสามารถใชงานไดกับผูพิการไดจริง 

ตารางที่ 1 ตารางผลการทดลองจาก 3 การทดลอง 
สถานะการใช ผาน ไมผาน 

การทดลองท่ี 1   

ทํางานไดตามวัตถุประสงค ✓ - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรีพ่าย) ✓ - 
ผลการทดลอง ✓  
การทดลองท่ี 2   

ทํางานไดตามวัตถุประสงค  - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (เซ็นเซอร มอเตอร โมดลูสวติช และบอรดราสเบอรรี่พาย) ✓ - 
ผลการทดลอง ✓ - 
การทดลองท่ี 3   
ทํางานไดตามวัตถุประสงค ✓ - 
วัสดุที่ใชในการทดสอบ (แขนเทียมสามารถใชงานไดกับผูพิการไดจริงและสา) ✓ - 

ผลการทดลอง ✓ - 
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ตามขอมูลตารางท่ี 1 อธิบายไดวาเปนตารางท่ีแสดงถึงผลการทดลองวา มีการทดสอบ 3 ขั้นตอน โดยการทดลองที่ 1 
เปนทดลองการเกี่ยวกับ มอเตอร โมดูลสวิตช และบอรดราสเบอรรี่พายอุปกรณทั้งหมดสามารถใชรวมกันได ตอมาเปนการทดลอง
ที่ 2 เปนการทดสอบ เซ็นเซอรตรวจจับกลามเน้ือ พบวาสามารถใชรวมกับบอรดราสเบอรรี่พายพิโค (Raspberry pi Pico) และ
สามรถสั่งงานไปยังมอเตอรได และขั้นตอนสุดทายผูจัดทําไดทดสอบกับผูพิการทางดานแขนจริง โดยพบวาสามารถใชกับผูพิการ
ทางไดแขนได โดยผูพิการสามารถสั่งงานในการกํามือ แบมือ รวมถึงสามารถหยิบจับสิ่งของได 

6. บทสรุป 
จากการ วิจัยผูจัดทําจึ งส รุปได วาแขนเ ทียมสําหรับผูพิการ ท่ี ไดจัดทําขึ้นมาเพื่ อทําตามวัตถุประสงคดั งนี้                        

1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ 2.เพื่อออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล 3.เพื่อสราง
และพัฒนาแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกย่ิงข้ึน         

โดยวัตถุประสงคที่กลาวมา 1.เพื่อศึกษาการทําแขนเทียมสําหรับคนพิการ คือผูจัดทําไดศึกษา และคิดคนแขนเทียมขึ้นมา
สําหรับผูพิการทางดานแขน โดยหวังวาผูพิการจะสามารถใชชีวิต เชน การหยิบจับสิ่งของ และสามารถชวยเหลือตัวเองได โดยผู
พิการจึงไดหาอาสามสมัครเขารับการทดสอบซึงผลออกเปนท่ีหนาพอใจเพราะแขนของผูทดสอบสามารถใชงานรวมกับแขนเทียมได 
2.เพ่ือออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล ผูจัดทําไดกําหนดขอบเขตวาจะทําเฉพาะผูแขนขาดทอนลาง
ลงมา ท้ังนี้ผูพิการแขนขาดทอนลางลงมามีขนาดการขาดของแขนไมเทากัน ผูจัดทําจึงไมไดกําหนดขนาดวาแขนเทียมตองมีขนาด
เทาใด แตจะอิงจากแขนของผูพิการในการออกแบบติดตั้งจริง  3.เพื่อสรางแขนเทียมใหคนพิการดําเนินชีวิตสะดวกยิ่งขึ้น โดยวัตถุ
ประสงขอสุดทายอธิบายไดวา แขนเทียมสําหรับผูพิการไดจัดทําขึ้นจะมีขอแตกตางจากแขนเทียมท่ีมีอยูแลวคือสามารถบังคับได
ดวยปุม และตรวจจับกลามเน้ือจากเซ็นเซอร  โดยมีสองระบบในแขนเทียมเพียงช้ินเดียวผลการการทดสอบพบวา สอดคลองกับ
วัตถุประสงคที่ตั้งไว การทํางานของกลไกลแขนเทียมสําหรับคนพิการใหสามารถใชงานแขนเทียมสําหรับผูพิการได และการ
ออกแบบแขนเทียมสําหรับคนพิการใหเหมาะสมกับแตละบุคคล  โดยการใชกลไกลการทํางานออกแบบ และทดลองสามารถนําไป
ประยุกตงานกับคนพิการทางดานแขนได โดยหวังวาจะเปนประโยชนทั้งศึกษา และผูที่ตองการพัฒนาตอ 

 
7. คํานิยามบทความทางวิชาการ 

7.1 แขนเทียมสําหรับผูพิการ (Bionic Arm for the disabled) หมายถึง แขนที่คิดคนขึ้นมาสําหรับผูพิการทางดาน
แขนใหสามารถนําไปใชประโยชนในการการดํารงชีวิตไดงายขึ้น สามารถหยิบจับสิ่งของได เชน ขวดนํ้า แกวน้ํา ปากกา ไข เปนตน  

7.2 ราสเบอรร่ีพาย(Raspberry Pi) หมายถึงเปนเคร่ืองคอมพิวเตอรขนาดเล็ก ที่มีขนาดเพียงเทากับบัตรเครดิต          
ที่สําคัญคือ ราสเบอรรี่พายนี้มีราคาที่ถูก เมื่อเทียบกับคอมพิวเตอรปกติ ทํางานไดเหมือนเคร่ืองคอมพิวเตอร ราสเบอรรี่พาย
สามารถรองรับ HDMI และ USB port เปนตน 

7.3 แบตเตอรร่ี (Battery) หมายถึง อุปกรณที่ทําหนาที่จัดเก็บพลังงานเพ่ือไวใชตอไป ถือเปนอุปกรณที่สามารถแปลง
พลังงานเคมี ใหเปนไฟฟาไดโดยตรงดวยการใชเซลลกัลวานิก (galvanic cell) ที่ประกอบดวยขั้วบวกและข้ัวลบ พรอมกับ
สารละลาย อิเล็กโตรไลต (electrolyte solution) แบตเตอรี่อาจประกอบดวยเซลลกัลวานิกเพียง 1 เซลล หรือมากกวา เปนตน 

7.4 เซ็นเซอร (Sensor) หมายถึง ชุดอุปกรณ วงจรหรือระบบ ที่ทําหนาที่ตรวจวัดการเปลี่ยนแปลงคุณสมบัติ หรือ
ลักษณะของสิ่งตาง ๆ โดยรอบวัตถุเปาหมาย และนําขอมูลจํานวนมหาศาล (Big Data) ที่ไดจากการตรวจวัด เขาสูกระบวนการ
แจกแจง และวิเคราะหพฤติกรรมของการเปลี่ยนแปลง ประมวลผลเปนองคความรูและปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence) 

ใหมนุษยสามารถนําองคความรูมาใชเพื่อเพ่ิมประสิทธิภาพลดขั้นตอนของกระบวนการทํางาน เปนตน 
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7.5 ไบโอนิคอารม (Bionic Arm) หมายถึง ช่ือแขนเทียมสําหรับผูพิการที่ผูจัดทําไดนําเอามาเขียนในบทความซ่ึงเปนช่ือ
เรียกเฉพาะที่ใชในการเรียกแขนเทียมสําหรับผูพิการ 
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