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SIEMENS Tecnomatix Process Simulate

“Manufacturing process verification in powerful 3D environment”

เทคโนโลยทีนัสมยั ใชส้ าหรบัการตรวจสอบกระบวนการผลติในสภาพแวดลอ้ม 3 มติทิีม่ปีระสทิธภิาพ 

ชว่ยใหผู้ใ้ชง้านสามารถออกแบบ จ าลอง วางแผน ใหก้บักระบวนการทีใ่ชเ้คร ือ่งจกัรทนัสมยั เชน่ 

เคร ือ่งจกัรอตัโนมตั ิ หุ่นยนต ์ สง่ผลใหก้ารรวม (Commissioning) เคร ือ่งจกัรตา่งในระบบอตัโนมตัิ
เสรจ็งานอยา่งรวดเรว็ รวมไปถงึการจ าลองทา่ทางการท างานของพนักงาน ไดอ้ยา่งสะดวกรวดเรว็ มี

ความแม่นย าสงู มคีวามสามารถเดน่ในการสรา้งเสน้ทางการท างานของหุ่นยนต ์ แจง้เตอืนกอ่นเกดิ
การชนกอ่นทีอ่ปุกรณจ์ะเสยีหาย  ใชเ้วลาในการผลติสัน้ทีส่ดุท าใหล้กูคา้ไดร้บัสิน้คา้เรว็ทีส่ดุ
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ประโยชนท์ีไ่ดร้บั

• ลดคา่ใชจ้า่ยในการปรบัปรงุเปลีย่นแปลงดว้ยการตรวจจบัและแจง้เตอืนกอ่นเกดิความผดิพลาด

ในชว่งตน้ของการออกแบบผลติภณัฑ ์

• ลดจ านวนตน้แบบทางกายภาพดว้ยการตรวจสอบความถกูตอ้งเสมอืนจรงิ กอ่นทีจ่ะด าเนินการผลติ

จรงิ

• เพิม่ประสทิธภิาพการท างาน เชน่เคร ือ่งจกัรอตัโนมตั ิหรอื หุ่นยนต ์ผ่านการจ าลอง

• สรา้งความมั่นใจในกระบวนการทีป่ลอดภยัตามหลกัสรรีศาสตร ์(Ergonomically)
• ลดตน้ทุนดว้ยการใชเ้คร ือ่งมอืและอปุกรณม์าตรฐานทีม่อียูใ่นไลบราร ี่

• ลดความเสีย่งในการผลติโดยจ าลองสถานการณก์ารผลติทีต่อ้งใชอ้ปุกรณท์ างานรว่มกนัจ านวนมาก

• การตรวจสอบเบือ้งตน้ของกระบวนการผลติแบบบูรณาการทางกลและไฟฟ้า (PLC และหุ่นยนต)์

• การตรวจสอบความถกูตอ้งเบือ้งตน้กอ่นการผลติ ในสภาพแวดลอ้มเสมอืนจรงิ

• ลดเวลาการการออกแบบ การสรา้ง และการตดิตัง้ระบบอตัโนมตัดิว้ย “Virtual Commissioning”
• เพิม่คณุภาพกระบวนการโดยการจ าลองกระบวนการทีเ่หมอืนจรงิตลอดวงจรชวีติของกระบวนการ

คุณสมบตัเิดน่

• 3D Simulation and Kinematics : ซอรฟ์แวร ์ Process Simulateสามารถท าการจ าลองเพือ่
ตรวจสอบการเคลือ่นไหวของงาน CAD 3D ไดท้ ัง้แบบ Static และแบบ Dynamic สามารถก าหนด

กลไกการเคลือ่นไหว (Kinematics) ใหก้บัไฟล ์CAD 3D ได ้ เชน่ Robot , Jig & Fixture , Clamp,
Turntable, Lift, Conveyorรวมไปถงึเคร ือ่งจกัรตา่งๆ เป็นตน้ Tecnomatix Process Simulate
สามารถรองรบังาน CAD 3D ไดท้ ัง้จากไฟลJ์T, DXF, IDI IN, IGES, STL IN, STEP & CatiaV5ซึง่ตวั
ซอรฟ์แวรเ์องก็ยงัสามารถขึน้รปู (Modeling) และสามารถแกไ้ขงาน CAD พืน้ฐานทีไ่ม่ซบัซอ้นไดท้ัง้

แบบ 2D และแบบ 3D สามารถท าการแกไ้ข (Edit) งาน CAD 3D ไดใ้นเบือ้งตน้ เชน่ Extrude,
Revolute, Scale Object, Unite, Subtract, Mirror, Explode Geometry เป็น
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ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้ คอื ทมีงานทีม่สีว่นในการสรา้งและตรวจสอบ

เคร ือ่งจกัรหรอืกระบวนการผลติ สามารถมองเห็นภาพการเคลือ่นไหวในขณะทีม่กีารท างาน
ของหุ่นยนตแ์ขนกล (Robot) จิก๊ (Jig) ฟิกเจอร ์ (Fixture) และแคลมป์ (Clamp) ไดท้ ัง้แบบ 

Static และแบบ Dynamic ท าใหก้ารท างานใกลเ้คยีงความเป็นจรงิมากทีส่ดุ
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• Collision Detection ซอรฟ์แวร ์ Process Simulate สามารถตรวจสอบ Limit การ

เคลือ่นไหวของหุ่นยนตแ์ขนกล (Robot) วา่สามารถเอือ้มเขา้ถงึจดุ (Reachability) ทีต่อ้งการ
เขา้ไปท างานไดห้รอืไม่ และสามารถตรวจสอบการชนกนัของตวัหุ่นยนตแ์ขนกล (Robot) กบั

สิง่กดีขวางตา่งๆ ทีป่ระกอบอยูใ่น Station น้ัน เชน่ จิก๊ (Jig) ฟิกเจอร ์(Fixture) หรอืแมก้ระทัง่
หุ่นยนตแ์ขนกลทีท่ างานรว่มกนัหลาย ๆ ตวัไดซ้ ึง่เป็นการป้องกนัการชนกนัเองของหุ่นยนต ์
แขนกล และในกรณีทีเ่ป็นการท างานของ อปุกรณเ์ชน่กระบอกสบูเราก็สามารถ ก าหนด Limit
ตา่งๆไดโ้ดยง่าย
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โดยสามารถใสข่อ้มูล ในสว่นของ Limit ตา่งๆของการเคลือ่นไหวทัง้ทีเ่ป็นแบบเสน้ตรง 
(Prismatic) หมุน (Revolute)ได ้ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอื ท าใหผู้ใ้ชง้านได ้
ขอ้มูลทีจ่ะสามารถวางแผนการท างานของหุ่นยนตแ์ขนกล (Robot) และสามารถแกไ้ขปรบัปรงุ 
Jig-Fixture ไดอ้ยา่งเหมาะสม รวดเรว็และมปีระสทิธภิาพสงูสดุ

• Geometric Gun Search สามารถตรวจสอบความสามารถของ Welding Gun โดยตรวจสอบ
การชนของ Gun กบัสิง่กดีขวางตา่งๆ ไดอ้ยา่งอตัโนมตัหิลายๆ ตวัในคร ัง้เดยีว เพือ่ดวูา่ Gun ตวัใด
มคีวามเหมาะสมมากทีส่ดุกบัลกัษณะงานทีต่อ้งการ

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอืท าใหผู้ใ้ชส้ามารถเลอืก Weld Gun มาใชง้านได ้
อยา่งเหมาะสม (ชว่ยลดเวลาการทดสอบ Gun จรงิ) ท าใหผู้ใ้ชส้ามารถตรวจสอบ Gun เดมิทีม่อียู่
วา่สามารถใชก้บังานโมเดลใหม่ไดห้รอืไม่
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• Line and Workstation Design สามารถชว่ยในการวาง Layout โดยจะชว่ยหาต าแหน่งการวาง
อปุกรณต์า่งๆทีเ่หมาะสม (Smart Place) ใหก้บั Robot / Fixture กอ่นการตดิตัง้อปุกรณ์

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอืท าใหผู้ใ้ชง้านสามารถลดเวลาการวาง Layout / 
Station การท างานได ้(ลดเวลาการโยกยา้ย Fixture / Robot บ่อยๆ) สง่ผลใหล้ดตน้ทนุไดอ้ยา่ง
มาก

• WDC (Weld Distribution Center) สามารถท าการ Optimize เฉพาะงาน Spot Welding
ได ้โดยท าการตรวจสอบความสามารถ และหาทา่ในการเอือ้มเขา้ถงึจดุ Spot โดยไม่เกดิการชน 

(Reachability) ของหุ่นยนตแ์ขนกลไดแ้บบอตัโนมตั ิ จากน้ันจะท าการกระจายงาน Spot ใหก้บั

หุ่นยนตแ์ขนกล (กรณีทีใ่ชหุ้่นยนตห์ลายตวัท างานรว่มกนั) ใหเ้กดิความสมดลุเพือ่ใหไ้ดร้อบ
เวลาการผลติ (Total Cycle Time) นอ้ยทีสุ่ดแบบอตัโนมตัิ
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• Sequence of Operations สามารถจดัล าดบั (Sequences) การท างานในแตล่ะ Operation ให ้
ม ีCycle Time ทีเ่หมาะสมทีส่ดุ

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอืท าใหผู้ใ้ชง้านสามารถลดเวลาสญูเปลา่/ลดเวลารอคอย
ได ้Total Cycle Time ทีเ่หมาะสม และสัน้ทีสุ่ด

• Sweep Volume สามารถท าการตรวจสอบและหาพืน้ทีท่ างานของหุ่นยนตแ์ขนกล

จดุสแีดงคอืจดุทีเ่กดิปัญหาการชนกนั เมือ่ท าการแกไ้ขแลว้ทกุจุดปลอดภยั

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอืท าใหผู้ใ้ชง้านรูพ้ืน้ทีก่ารท างานของ Robot ชว่ย 
ป้องกนัอนัตราย (Safety) จากการชนขณะที ่Robot ท างาน
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• Off-Line Programming (OLP) สามารถสรา้งโปรแกรมควบคมุการท างาน หรอืเสน้ทางการท างาน 

(Programing) ทีแ่ม่นย าใหก้บั Robot จากการ Simulation ทีเ่หมาะสมกอ่นผ่านแบบจ าลอง สามารถ 

download robot programs หลงัจากท าการ simulate แลว้เพือ่ป้อนเขา้สู ่ controller ให ้ robot
ท างานตามได ้และสามารถ upload programs จาก Robot ป้อนเขา้ Process Simulate เพือ่ท าการ
แกไ้ข Path การท างานแลว้น ากลบัไป control ตวั robot ใหท้ างานไดด้ขีึน้กวา่เดมิ

Tecnomatix Process Simulate รองรบัการท างาน ไดห้ลากหลายผูผ้ลติหุ่นยนต ์

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บัจากความสามารถนี ้คอื ท าใหไ้ด ้program ควบคมุ robot ทีเ่หมาะสม (ไดร้ะยะ 
path สัน้ทีสุ่ด และใชเ้วลาในการ move นอ้ยทีส่ดุ) ท าใหล้ดเวลาและลดตน้ทนุในการ Teaching / 
Programing Robot ไดเ้ป็นอยา่งมาก
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• Jack และ Process Simulate Human
     คอืโปรแกรม การยศาสตร ์ (Ergonomics) สามารถสรา้งแบบจ าลองในการศกึษาเกีย่วกบัการจดั

วางรปูแบบของทีท่ างาน และอปุกรณส์ านักงานใหเ้หมาะสมปลอดภยั การออกแบผลติภณัฑต์น้แบบให ้
สะดวกในการหยบิใชง้าน มทีศันวสิยัทีเ่หมาะสม และมปีระสทิธภิาพตามหลกัสรรีะศาสตร ์ สามารถ

สรา้งแบบจ าลองเกีย่วกบัการท างานของมนุษย ์ เพือ่ใหเ้ป็นไปตามหลกัสรรีะศาสตร ์ สามารถศกึษา

คา่สถติ ิสว่นสงูของกลุม่คนทีส่นใจ สามารถจ าลองการท างานของมนุษย ์  โดยการปรบัเปลีย่นทา่ทาง 

ในการท างาน ดมุูมมองของสายตาทีเ่กดิขึน้ วเิคราะหค์วามเมือ่ยลา้ วเิคราะหข์อ้มูลการหยบิจบั การ
เอือ้มมอื, NIOSH, OWAS, RULA, เพือ่ชว่ยใหก้ารออกแบบสนิคา้  และขัน้ตอนการท างานตา่งๆเพิม่
ความสะดวกสบาย ลดเวลาในการท างาน รวมถงึลดความเสีย่งของอบุตัเิหตทุีจ่ะเกดิขึน้ สามารถท าได ้

ในขัน้ตอนการวางแผน กอ่นจะมกีารท างานหรอืทดสอบการใชง้านจรงิๆ ทีจ่ะเกดิขึน้ สามารถเชือ่มตอ่
กบัอปุกรณ ์Kinect เพือ่บนัทกึทา่ทางการเคลือ่นที ่เขา้ไปใน ซอฟตแ์วรไ์ด ้สามารถเชือ่มต่อกบัถงุมอื 

เพือ่บนัทกึทา่ทางการหยบิจบั สามารถเชือ่มต่ออปุกรณ ์ Motion Capture เพือ่บนัทกึทา่ทางการ

เคลือ่นทีอ่ยา่งแม่นย า

ประโยชนท์ีจ่ะไดร้บั :

 ประเมนิองคป์ระกอบของมนุษยใ์นทกุขัน้ตอน ของวงจรชวีติผลติภณัฑข์องคณุ เชน่การ

ออกแบบทางวศิวกรรมดเียีย่ม แตต่อนประกอบท าไม่ได ้ เพราะเอือ้มไม่ถงึต าแหน่งท างาน ไม่

สามารถประกอบตดิตัง้ไดเ้พราะจดุทีป่ระกอบไม่เหมาะสมกบัการปฏบิตังิานของคน

 เปิดเผยปัญหาความสมัพนัธข์องงาน และองคป์ระกอบตา่งๆ ของการท างานตัง้แตข่ัน้ตอนการ

ออกแบบ เชน่ โตะ๊วางอปุกรณอ์ยูใ่นจดุไม่เหมาะสม ท าใหต้อ้งเอือ้มหรอืตอ้งเดนิ ท าใหก้าร
ท างานในหน่ึง Cycle time ใชเ้วลานานสง่ผลใหก้ารผลติสนิคา้ยาวนานเพราะมกีารรอคอยทีไ่ม่

จ าเป็น

 ยกระดบัชดุเคร ือ่งมอืการวเิคราะหท์ีค่รอบคลมุส าหรบัทุกความตอ้งการดา้นการวเิคราะหต์าม

หลกัสรรีศาสตรข์องคณุ

 สือ่สารปัญหาอยา่งมปีระสทิธภิาพ และมองเห็นวธิแีกปั้ญหาทีเ่ป็นไปได ้
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• Virtual Commissioning (VC) สามารถท าการจ าลองระบบรว่มกนัระหวา่ง PLC จรงิ, ระบบ 

sensor จรงิ, ฮารด์แวรจ์รงิ รว่มกบัระบบทีม่กีารเชือ่มต่อทีห่ลากหลาย และโปรแกรมค าสัง่ควบคมุ

หุ่นยนตจ์รงิ จงึท าใหร้ะบบการจ าลองทีส่รา้งขึน้น้ันมคีวามเสมอืนจรงิทีส่ดุ ท าใหผู้ใ้ชง้านสามารถท า
การแกไ้ขปรบัปรงุระบบการเขยีนโปรแกรม PLC และต าแหน่ง ชนิด จ านวน อุปกรณอ์นิพุท เชน่

เซน็เซอรไ์ดอ้ยา่งถกูตอ้งเหมาะสมตามความตอ้งการกอ่นน าไปใชง้านจรงิ

       จดุเด่นของ Process Simulate สามารถรองรบั และท า Off-Line Programming ใหก้บัหุ่นยนต ์

แขนกลอุตสาหกรรมไดห้ลากหลายยีห่อ้ คอื Kawasaki AS, ABB Rapid, Fanuc RJ, Kuka KRC,
Yaskawa Inform, VKRC 1/2 (Kuka-VW) และ Comau PDLซอฟตแ์วร ์Process Simulate สามารถ
ท าการจ าลองการท างานของ Robot หลายๆตวั หลายๆยีห่อ้รว่มกนัไดใ้น Operation เดยีวกนั และ

สามารถจ าลองไดท้ ัง้สายการผลติ สามารถท าการจ าลองเพือ่ Optimize ระบบงานเชือ่มแบบจดุได ้

(Spot Welding) สามารถท าการจ าลองการเคลือ่นไหวของ Jig, Fixture, Clamp, Conveyor และ

อปุกรณอ์ืน่ๆ ไดท้ ัง้แบบ Static และแบบ Dynamic
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การประยุกตใ์ช ้Process Simulate
- Jig and Fixture Sequence Operation

- งานหยบิจบัยกเคลือ่นยา้ย (Material Handling)

- งานเชือ่มแบบจดุ (Sport Welding)
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- งานเชือ่มแบบเสน้โคง้ (Arc Welding)

- งานเจาะและย า้หมุด (Drilling & Riveting)
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- งานขดั (Deburring)

- งานพ่นสโีดยใชหุ้่นยนต ์(Robot Painting)

- งานเคร ือ่งจกัรอตัโนมตั ิ(Machine Automation)

file:///E:\?????????????\fact sheet\Product Catalog\RobotExpert_Deburring.mp4
file:///E:\?????????????\fact sheet\Product Catalog\RobotExpert_Automation.avi
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- เช ือ่มตอ่กบั PLC (Virtual Commissioning) เพือ่ยนืยนัการท างานระหวา่งอปุกรณแ์ละโปแกรม PLC

- ออกแบบมาตรฐานฐานการท างานของพนักงานโดยค านึงระยะเอือ้ม การเดนิ น า้หนักของชิน้งานที่

กระท าตอ่พนักงานตามหลกัสรรีศาสตร ์(Ergonomic)
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       Tecnomatix Process Simulate เป็นเคร ือ่งมอืชว่ยในการจ าลองการท างานของคน 

เคร ือ่งจกัร และหุ่นยนตอ์ุตสาหกรรม ชว่ยลดปัญหาทีอ่าจเกดิขึน้จากการท างานรว่มกนัของ

อปุกรณ ์ มคีวามสามารถเด่นในการหาเสน้ทางการท างานของหุ่นยนต ์ การสรา้งแบบจ าลองการ

ท างานตามสภาพเสมอืนจรงิ ทัง้ระบบ กอ่นการลงมอืปฏบิตัจิรงิ ชว่ยลดการแกไ้ขปรบัปรงุใน
ภายหลงั รวมไปถงึการสรา้งรปูแบบขอ้มูลทีส่ามารถเรยีกมาใชแ้ละปรบัปรงุไดต้ลอดเวลา

สรุปผลตอบแทน (Benefit of Process Simulation software)
1) ลดคา่ใชจ้า่ยทีเ่กดิจากกระบวนการออกแบบผลติภณัฑท์ีม่กีารเปลีย่นแปลงบ่อยๆ

2) ไดเ้วลาการผลติ (Cycle Time) ทีเ่หมาะสมจากการจ าลองสถานการณ ์(Simulation)
3) ประหยดัคา่ใชจ้า่ย เน่ืองจากสามารถใชเ้คร ือ่งมอื และอปุกรณท์ีม่อียูไ่ดอ้ยา่งคุม้ค่า

4) ลดความเสีย่งในการผลติ โดยการจ าลองกระบวนการผลติ (Simulation) หลายๆ แนวทาง
5) เพิม่ประสทิธภิาพกระบวนการผลติ ดว้ยกระบวนการจ าลอง (Realistic Simulation) ทีใ่กลเ้คยีง
ความจรงิมากทีส่ดุแบบครบวงจร

6) ลกูคา้ไดร้บัสนิคา้ตรงตามความตอ้งการทัง้ในดา้นคุณภาพและปรมิาณ


