
Walker Exoskeleton Robotic

ผูป่้วยท่ีสญูเสียความสามารถในการเดิน จะตอ้งการการฝึกกายภาพบ าบัด บริหารกลา้มเน้ือ

บริเวณท่ีเสียการควบคมุ เป็นการกระตุน้ประสาท ความรูสึ้ก ใหค้วามสามารถในการควบคมุ

การกา้วขาเดินกลบัคืนมา ซ่ึงตอ้งท าอย่างสม า่เสมอ ในขณะท่ีบคุลากรทางการแพทย์ ไม่

สามารถดแูลไดอ้ย่างทัว่ถึง ขากลชว่ยฝึกเดินจึงเป็นแนวทางแกไ้ขหนึ่งท่ีจะชว่ยลดภาระงาน และ

เพ่ิมโอกาสการกลบัมาเดินไดข้องผูป่้วยอีกครัง้หนึ่ง

▪ มีระบบควบคมุแบบพิเศษ คือ สามารถทรงตวั

ไดเ้อง และควบคมุการเคล่ือนไหวไดต้ามความ

ตอ้งการของผูใ้ช ้

▪ ระบบควบคมุมีการแบ่งหนา้ท่ีเป็น 3 สว่น 

ไดแ้ก ่

- ชดุอ่านและประมวลผลสญัญาณของ 

Gyroscope มีหนา้ท่ีตรวจจบัการทรงตวัของ

ห ุ่นยนต ์

- ชดุประมวลผลกลาง (Central Controller) 

ค านวณการทรงตวัดว้ยการรบัร ูม้มุเอียง

ทางดา้นขา้ง (Roll) และมมุกม้เงย (Pitch) 

- ชดุควบคมุเซอรโ์วมอเตอร ์หนา้ท่ีควบคมุ

การหมนุของมอเตอรเ์พ่ือขบัชดุเฟืองใหห้ดเขา้

หรือยืดออก
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