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ตรวจสอบการทำงานของเครื่องจักร และกระบวนการผลิตดวยเทคนิค 3 มิติ



PROCESS SIMULATE
เทคโนโลยีทันสมัยใชสําหรับการตรวจสอบกระบวนการผลิตในสภาพแวดลอม      

3 มิติ ท่ีมีประสิทธิภาพ ชวยใหผูใชงานสามารถออกแบบ จําลอง วางแผน ใหกับ 
กระบวนการท่ีใชเคร่ืองจักรทันสมัย เชน เคร่ืองจักรอัตโนมัติ หุนยนต สงผลใหการ
รวม (Commissioning) เคร่ืองจักรตางๆ ในระบบอัตโนมัติเสร็จงานอยางรวดเร็ว 
รวมไปถึงการจําลองทาทางการทํางานของพนักงานไดอยางสะดวกรวดเร็ว                 
มีความแมนยําสูง  มีความสามารถเดนในการสรางเสนทางการทํางานของหุนยนต 
แจงเตือนกอนเกิดการชนกอนท่ีอุปกรณจะเสียหาย ใชเวลาในการผลิตส้ันท่ีสุดทําให
ลูกคาไดรับสินคาเร็วท่ีสุด



ประโยชนท่ีไดรับ

ลดคาใชจายในการ
ปรับปรุงเปลี่ยนแปลง 
ดวยการตรวจจับ และ   
แจงเตือนกอนเกิดความ 
ผิดพลาดในชวงตนของ
การออกแบบผลิตภัณฑ

ลดจำนวนตนแบบทาง
กายภาพดวยการตรวจ
สอบความถูกตองเสมือน
จริง กอนที่จะดำเนินการ
ผลิตจริง

เพิ่มประสิทธิภาพการ
ทำงาน  เชน  เครื่องจักร
อัตโนมัติ หรือหุนยนต 
ผานการจำลอง

สรางความมั่นใจใน
กระบวนการที่ปลอดภัย
ตามหลักสรีรศาสตร 
(Ergonomically)

ลดตนทุนดวยการใช 
เครื่องมือ  และอุปกรณ
มาตรฐานที่มีอยูใน
ไลบรารี่

ลดความเสี่ยงในการผลิต
โดยจำลองสถานการณ
การผลิตที่ตองใชอุปกรณ
ทำงานรวมกันจำนวนมาก

การตรวจสอบเบื้องตน
ของกระบวนการผลิต
แบบบูรณาการทางกล   
และไฟฟา (PLC และ             
หุนยนต)

การตรวจสอบความ          
ถูกตองเบื้องตนกอน      
การผลิตในสภาพ 
แวดลอมเสมือนจริง

ลดเวลาการออกแบบ  
การสราง และการติดตั้ง
ระบบ  อัตโนมัติดวย                 
“Virtual Commissioning”

เพิ่มคุณภาพกระบวนการ
โดยการจำลอง
กระบวนการที่เหมือนจริง
ตลอดวงจรชีวิตของ
กระบวนการ



3D Simulation and Kinematics 

ซอฟตแวร Process Simulate สามารถทําการจําลองเพ่ือตรวจสอบการ
เคล่ือนไหวของงาน CAD 3D ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic สามารถ     
กําหนดกลไกการเคล่ือนไหว (Kinematics) ใหกับไฟล CAD 3D ได เชน Robot, 
Jig & Fixture, Clamp, Turntable, Lift, Conveyor รวมไปถึงเคร่ืองจักร          
ตางๆ เปนตน Tecnomatix Process Simulate สามารถรองรับงาน CAD 3D 
ไดท้ังจากไฟล JT, DXF, IDI IN, IGES, STL IN, STEP & CatiaV5 ซ่ึงตัว        
ซอฟตแวรเองก็ยังสามารถข้ึนรูป (Modeling) และสามารถแกไขงาน CAD            
พ้ืนฐานท่ีไมซับซอนไดท้ังแบบ 2D และแบบ 3D สามารถทําการแกไข (Edit)       
งาน CAD 3D ไดในเบ้ืองตน เชน Extrude, Revolute, Scale Object, Unite, 
Subtract, Mirror, Explode Geometry เปนตน

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี  คือ  ทีมงานท่ีมีสวนในการสราง         
และตรวจสอบเคร่ืองจักร หรือกระบวนการผลิต สามารถมองเห็นภาพการ         
เคล่ือนไหวในขณะท่ีมีการทํางานของหุนยนตแขนกล (Robot) จ๊ิก (Jig)                    
ฟกเจอร (Fixture) และแคลมป (Clamp) ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic 
ทําใหการทํางานใกลเคียงความเปนจริงมากท่ีสุด



Collision Detection 

ซอฟตแวร Process Simulate สามารถตรวจสอบ Limit การเคล่ือนไหว      
ของหุนยนตแขนกล (Robot) วาสามารถเอ้ือมเขาถึงจุด (Reachability) ท่ี                     
ตองการเขาไปทํางานไดหรือไม  และสามารถตรวจสอบการชนกันของตัว                
หุนยนตแขนกล (Robot) กับส่ิงกีดขวางตางๆ ท่ีประกอบอยูใน Station น้ัน    
เชน จ๊ิก (Jig) ฟกเจอร (Fixture) หรือแมกระท่ังหุนยนตแขนกลท่ีทํางานรวมกัน
หลายๆ ตัวได  ซ่ึงเปนการปองกันการชนกันเองของหุนยนตแขนกล  และใน   
กรณีท่ีเปนการทํางานของอุปกรณ เชน กระบอกสูบเราก็สามารถกําหนด        
Limit ตางๆ ไดโดยงาย โดยสามารถใสขอมูลในสวนของ Limit ตางๆ ของการ
เคล่ือนไหวท้ังท่ีเปนแบบเสนตรง (Prismatic) หมุน (Revolute) ได

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานไดขอมูลท่ีจะ      สามารถ
วางแผนการทํางานของหุนยนตแขนกล (Robot) และสามารถแกไขปรับปรุง 
Jig-Fixture ไดอยางเหมาะสม รวดเร็ว และมีประสิทธิภาพสูงสุด

Geometric Gun Search 
สามารถตรวจสอบความสามารถของ Welding Gun โดยตรวจสอบการ      

ชนของ Gun กับส่ิงกีดขวางตางๆ ไดอยางอัตโนมัติหลายๆ ตัวในคร้ังเดียว     
เพ่ือดูวา Gun ตัวใดมีความเหมาะสมมากท่ีสุดกับลักษณะงานท่ีตองการ



ประโยชน  ท่ีจะ ได  รับจากความ        
สามารถน้ี คือ ทําใหผู ใชสามารถ         
เลือก  Weld Gun มาใชงานไดอยาง
เหมาะสม (ชวยลดเวลาการทดสอบ  
Gun จริง) ทําใหผูใชสามารถตรวจ      
สอบ Gun เดิมท่ีมีอยูวาสามารถใช  
กับงานโมเดลใหมได หรือไม

Line and Workstation Design 
สามารถชวยในการวาง Layout โดยจะชวยหาตําแหนงการวางอุปกรณ       

ต างๆ ท่ี เหมาะสม (Smart  P lace)  ให กับ  Robot/F ixture  กอนการ                                  
ติดต้ังอุปกรณ

ประโยชน ท่ีจะได รับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผู ใชงานสามารถลด              
เวลาการวาง Layout/Station การทํางานได (ลดเวลาการโยกยาย Fixture/ 
Robot บอยๆ) สงผลใหลดตนทุนไดอยางมาก



จุดสีแดงคือจุดท่ีเกิดปญหาการชนกัน เม่ือทําการแกไขแลวทุกจุดปลอดภัย

WDC (Weld Distribution Center) 
สามารถทําการ Optimize เฉพาะงาน Spot Welding ได โดยทําการ             

ตรวจสอบความสามารถ และหาทาในการเอ้ือมเขาถึงจุด Spot โดยไมเกิด                         
การชน (Reachability) ของหุนยนตแขนกลไดแบบอัตโนมัติ จากน้ันจะทําการ 
กระจายงาน Spot ใหกับหุนยนตแขนกล (กรณีท่ีใชหุนยนตหลายตัวทํางาน          
รวมกัน) ใหเกิดความสมดุลเพ่ือใหไดรอบเวลาการผลิต (Total Cycle Time)      
นอยท่ีสุดแบบอัตโนมัติ

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานสามารถลดเวลา      
สูญเปลา/ลดเวลารอคอยได Total Cycle Time ท่ีเหมาะสม และส้ันท่ีสุด

Sweep Volume 

สามารถทําการตรวจสอบ และหาพ้ืนท่ีทํางานของหุนยนตแขนกล

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานรูพ้ืนท่ีการทํางาน
ของ Robot ชวยปองกันอันตราย (Safety) จากการชนขณะท่ี Robot ทํางาน



Off-Line Programming (OLP) 

สามารถสรางโปรแกรมควบคุมการทํางาน หรือเสนทางการทํางาน  
(Programing) ท่ีแมนยําใหกับ Robot จากการ Simulation ท่ีเหมาะสมกอน     
ผานแบบจําลอง สามารถ Download Robot Programs หลังจากทําการ   
Simulate แลวเพ่ือปอนเขาสู  Controller ให Robot ทํางานตามได และ          
สามารถ Upload Programs จาก Robot ปอนเขา Process Simulate เพ่ือ    
ทําการแกไข Path การทํางาน แลวนํากลับไป Control ตัว Robot ใหทํางาน    
ไดดีข้ึนกวาเดิม

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหได Program ควบคุม       
Robot ท่ีเหมาะสม (ไดระยะ Path ส้ันท่ีสุด และใชเวลาในการ Move นอยท่ีสุด)  
ทําใหลดเวลา และลดตนทุนในการ Teaching/Programming Robot ไดเปน       
อยางมาก



 Jack and Process Simulate Human

คือ โปรแกรมการยศาสตร (Ergonomics) สามารถสรางแบบจําลองใน         
การศึกษาเก่ียวกับการจัดวางรูปแบบของท่ีทํางาน และอุปกรณสํานักงานให 
เหมาะสมปลอดภัย การออกแบบผลิตภัณฑตนแบบใหสะดวกในการหยิบใชงาน                 
มีทัศนวิสัยท่ีเหมาะสม และมีประสิทธิภาพตามหลักสรีระศาสตร   สามารถสราง  
แบบจําลองเก่ียวกับการทํางานของมนุษย เพ่ือใหเปนไปตามหลักสรีระศาสตร 
สามารถศึกษาคาสถิติ สวนสูงของกลุมคนท่ีสนใจ สามารถจําลองการทํางาน     
ของมนุษย   โดยการปรับเปล่ียนทาทางในการทํางาน ดูมุมมองของสายตาท่ี      
เกิดข้ึน  วิเคราะหความเม่ือยลา  วิเคราะหข อมูลการหยิบจับ  การเอ้ือมมือ
NIOSH, OWAS, RULA, เพ่ือชวยใหการออกแบบสินคา  และข้ันตอนการทํางาน
ตางๆ เพ่ิมความสะดวกสบาย ลดเวลาในการทํางาน   รวมถึงลดความเส่ียงของ
อุบัติเหตุท่ีจะเกิดข้ึน สามารถทําไดในข้ันตอนการวางแผนกอนจะมีการทํางาน 
หรือทดสอบการใชงานจริงๆ ท่ีจะเกิดข้ึนสามารถเช่ือมตอกับอุปกรณ Kinect 
เพ่ือบันทึกทาทางการเคล่ือนท่ีเขาไปในซอฟตแวรได สามารถเช่ือมตอกับถุงมือ 
เพ่ือบันทึกทาทางการหยิบจับ สามารถเช่ือมตออุปกรณ Motion Capture เพ่ือ
บันทึกทาทางการเคล่ือนท่ีอยางแมนยํา

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ
ประเมินองคประกอบของมนุษยในทุกข้ันตอนของวงจรชีวิตผลิตภัณฑของ 

คุณ เชน การออกแบบทางวิศวกรรมดีเย่ียม แตตอนประกอบทําไมได เพราะ      
เอ้ือมไมถึงตําแหนงทํางาน ไมสามารถประกอบติดต้ังได เพราะจุดท่ีประกอบ     
ไมเหมาะสมกับการปฏิบัติงานของคน

เปดเผยปญหาความสัมพันธของงาน  และองคประกอบตางๆ ของการ          
ทํางาน ต้ังแตข้ันตอนการออกแบบ เชน โตะวางอุปกรณอยูในจุดไมเหมาะสม    
ทําใหตองเอ้ือม หรือตองเดิน ทําใหการทํางานในหน่ึง Cycle Time ใชเวลานาน 
สงผลใหการผลิตสินคายาวนาน เพราะมีการรอคอยท่ีไมจําเปน



จุดเดนของ Process Simulate สามารถรองรับ และทํา  Off-Line        
Programming ให กับหุนยนตแขนกลอุตสาหกรรมไดหลากหลายย่ีหอ                         
คือ Kawasaki AS, ABB Rapid, Fanuc RJ, Kuka KRC, Yaskawa Inform, 
VKRC 1/2 (Kuka-VW) และ Comau PDL ซอฟตแวร Process Simulate      
สามารถทําการจําลองการทํางานของ Robot หลายๆ ตัว หลายๆ ย่ีหอรวมกัน 
ไดใน Operation เดียวกัน และสามารถจําลองไดท้ังสายการผลิต สามารถทํา 
การจําลองเพ่ือ Optimize ระบบงานเช่ือมแบบจุดได (Spot Welding) สามารถ
ทําการจําลองการเคล่ือนไหวของ Jig, Fixture, Clamp, Conveyor และ                 
อุปกรณอ่ืนๆ ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic

Tecnomatix Process Simulate
รองรับการทํางานไดหลากหลาย ผูผลิตหุนยนต

ยกระดับชุดเคร่ืองมือการวิเคราะหท่ีครอบคลุมสําหรับทุกความตองการ       
ดานการวิเคราะหตามหลักสรีรศาสตรของคุณ

ส่ือสารปญหาอยางมีประสิทธิภาพ และมองเห็นวิธีแกปญหาท่ีเปนไปได



การประยุกตใช Process Simulate

Jig and Fixture Sequence
Operation

งานหยิบจับยกเคล่ือนยาย
(Material Handling)

งานเช่ือมแบบจุด
(Sport Welding)

งานเช่ือมแบบเสนโคง
(Arc Welding)

งานเจาะ และยํ้าหมุด
(Drilling & Riveting)

งานขัด
(Deburring)

งานพนสีโดยใชหุนยนต
(Robot Painting)

งานเคร่ืองจักรอัตโนมัติ
(Machine Automation)



เช่ือมตอกับ PLC (Virtual Commissioning)
เพ่ือยืนยันการทํางานระหวางอุปกรณ และโปแกรม PLC

ออกแบบมาตรฐานฐานการทํางานของพนักงาน
โดยคํานึงระยะเอ้ือม การเดิน นํ้าหนักของช้ินงานท่ีกระทําตอพนักงานตามหลักสรีรศาสตร (Ergonomic)



สรุปผลตอบแทน
(Benefit of Process Simulation Software)

TECNOMATIX PROCESS SIMULATE
เปนเคร่ืองมือชวยในการจําลองการทํางานของคน เคร่ืองจักร และหุนยนต

อุตสาหกรรม ชวยลดปญหาท่ีอาจเกิดข้ึนจากการทํางานรวมกันของอุปกรณ 
มีความสามารถเดนในการหาเสนทางการทํางานของหุนยนต การสรางแบบ   
จําลองการทํางานตามสภาพเสมือนจริงท้ังระบบ กอนการลงมือปฏิบัติจริง       
ชวยลดการแกไขปรับปรุงในภายหลัง รวมไปถึงการสรางรูปแบบขอมูลท่ี       
สามารถเรียกมาใช และปรับปรุงไดตลอดเวลา

ลดคาใชจายท่ีเกิดจากกระบวนการออกแบบผลิตภัณฑท่ีมีการเปล่ียนแปลง
บอยๆ
ไดเวลาการผลิต (Cycle Time) ท่ีเหมาะสมจากการจําลองสถานการณ 
(Simulation)
ประหยัดคาใชจาย เน่ืองจากสามารถใชเคร่ืองมือ และอุปกรณท่ีมีอยูได
อยางคุมคา
ลดความเส่ียงในการผลิต โดยการจําลองกระบวนการผลิต (Simulation) 
หลายๆ แนวทาง
เพ่ิมประสิทธิภาพกระบวนการผลิต ดวยกระบวนการจําลอง (Realistic 
Simulation) ท่ีใกลเคียงความจริงมากท่ีสุดแบบครบวงจร
ลูกคาไดรับสินคาตรงตามความตองการท้ังในดานคุณภาพ และปริมาณ
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