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ด้านการแพทย์ : ครุภัณฑ์ทางการแพทย์ 

รหัส : 03020017 

ชื่อสามัญของผลงานนวัตกรรมไทย :   หุ่นยนต์ช่วยฟื้นฟูสมรรถภาพการเคลื่อนไหวแขน  
(Robotic Devices for Arm Rehabilitation) 

ชื่อทางการค้าของผลงานนวัตกรรมไทย :  SENSIBLETAB : หุ่นยนต์ช่วยฟื้นฟูสมรรถภาพการเคลื่อนไหวแขน  
หน่วยงานที่พัฒนา :  บริษัท ทีเอ็มจีไอ จ ากัด ร่วมวิจัยกับมหาวิทยาลัยเทคโนโลยี 

พระจอมเกล้าธนบุรี โดยได้รับการสนับสนุนโครงการจาก สวทช., 
NIA และ TCELS 

บริษัทผู้รับการถ่ายทอด :  บริษัท ทีเอ็มจีไอ จ ากัด  
ผู้จ าหน่าย :  บริษัท ทีเอ็มจีไอ จ ากัด 
ผู้แทนจ าหน่าย : - 
หน่วยงาน บริษัท หรือผู้ขึ้นบัญชีนวัตกรรมไทย :  บริษัท ทีเอ็มจีไอ จ ากัด 
ช่วงเวลาที่ขึ้นทะเบียน :  กรกฎาคม 2561 - กรกฎาคม 2569 (8 ปี) 
คุณสมบัตินวัตกรรม:   
 หุ่นยนต์ช่วยฟื้นฟูสมรรถภาพการเคลื่อนไหวแขน (SENSIBLETAB) เป็นหุ่นยนต์ส าหรับฟื้นฟูการเคลื่อนไหว 
ส่วนแขนของผู้ป่วย มีองค์ประกอบหลัก 2 ส่วน ท างานร่วมกันได้แก่ 1) ตู้ควบคุมทางไฟฟ้าที่มีจอสัมผัสส าหรับควบคุมสั่งการ
ท างาน 2) โต๊ะหุ่นยนต์ ซึ่งบนผิวหน้าโต๊ะมีชุดประคองแขนส าหรับผู้ป่วยวางพักท่อนแขนส่วนล่าง โดยบนโต๊ะมีมอเตอร์ติดตั้ง
ท าให้สามารถบังคับความเอนของระนาบหน้าโต๊ะได้ และสามารถควบคุมให้ชุดประคองแขนของคนไข้สามารถเคลื่อนท่ีไปมา
ตามค าสั่งได้ ทั้งนี้ ภายในชุดประคองแขนดังกล่าวมีอุปกรณ์ตรวจจับแรงเพื่อทราบแรงกระท าระหว่างแขนของคนไข้กับ  
ชุดประคองแขนได้อีกด้วย 

 คุณลักษณะเฉพาะ 
1. ส าหรับใช้ในการบ าบัดผู้ป่วยที่กล้ามเนื้อแขนอ่อนแรง ตั้งแต่ขยับไม่ได้เลยถึงขยับได้เล็กน้อย 

เนื่องจากปัญหาระบบประสาทสั่งงานของแขน 
2. มีรูปแบบการบ าบัด 3 แบบ คือ 1) ท าการเคลื่อนไหวให้ (Passive) 2) ผู้ป่วยออกแรงเล็กน้อยแล้ว

เครื่องช่วยออกแรงให้ (Assistive) และ 3) ผู้ป่วยออกแรงต้านกับเครื่อง (Resistive) 
3. ระบบวัดแรงการกระท า จากการออกแรงของผู้ป่วย มีความไวในการวัดแรงกด ได้ตั้งแต่ 100 กรัม 

เป็นต้นไป 
4. ช่วยในการขยับแขนและมือของผู้ป่วยไปในทิศทางต่าง ๆ ในระนาบที่ก าหนด โดยมีความกว้างของ

ระนาบ 80 เซนติเมตร และความลึกของระนาบ 50 เซนติเมตร 
5. สามารถปรับระนาบการฝึกการเคลื่อนไหวให้มีความลาดเอียงขึ้นหรือลงได้ 0 -50 องศา จากแนว

ระดับน้ า 
6. สามารถวัดแรงกระท าจากการออกแรง และความเร็วในการเคลื่อนไหวมือได้ 
7. สามารถตั้งแรงต้านของความเคลื่อนไหวได้ 3 แบบ ดังนี้ 

7.1)  แรงต้านความเคลื่อนไหวของแขนผู้ป่วย แบบสปริงแปรตามระยะการยุบตัวหรือยืดออก 
7.2)  แรงต้านความเคลื่อนไหวของแขนผู้ป่วย เฉพาะในทิศทางที่ก าหนดแบบคงที่ (Force Fields) 
7.3)  แรงต้านความเคลื่อนไหวของแขนผู้ป่วย ทุกทิศทางชนิดแปรตามความเร็วการเคลื่อนไหว 

 (Damper) 
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8.  มีโปรแกรมช่วยการฝึกต่าง ๆ ดังต่อไปนี ้
8.1)  การป้อนกลับผลการวัดต่าง ๆ ในระหว่างการฝึกการเคลื่อนไหวในลกัษณะเกมส์เพื่อเพ่ิม

แรงจูงใจในการฝึกของผู้ป่วย 
8.2)  การฝึกการรับรูแ้ละจ าแนกต าแหน่งและแนวเส้นทางการเคลื่อนไหวของแขน 
8.3)  การฝึกคล าวัตถุเสมือนท่ีมรีูปร่างตา่ง ๆ ได้ในระหว่างการฝึกการเคลือ่นไหวแขน 

9.  มีระบบความปลอดภยัสามารถหยุดการท างานของเครื่องเมื่อมกีารกดปุ่มฉุกเฉิน 
10. เป็นเครื่องที่ได้รับการออกแบบ และผลิตภายใตร้ะบบมาตรฐานคุณภาพ ISO 13485 

  
++++++++++++++++++++ 

 
หมายเหตุ : การปรับปรุงข้อมลูผลงานนวัตกรรม โดยเปลี่ยนช่ือกลุม่นวัตกรรม  จาก  “กลุ่มเวชภณัฑ์ทางการแพทย์” เป็น 
“กลุ่มครภุัณฑ์ทางการแพทย์” ตามหนังสือส านักงบประมาณ ท่ี นร 0719.2/ว 53 ลงวันท่ี 16 มกราคม 2567 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  บริษัท ทีเอ็มจีไอ จ ากัด    0 2393 6953 - 4 


