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ตรวจสอบการทำงานของเครื่องจักร และกระบวนการผลิตดวยเทคนิค 3 มิติ



PROCESS SIMULATE
เทคโนโลยีทันสมัยใชสําหรับการตรวจสอบกระบวนการผลิตในสภาพแวดลอม      

3 มิติ ท่ีมีประสิทธิภาพ ชวยใหผูใชงานสามารถออกแบบ จําลอง วางแผน ใหกับ 
กระบวนการท่ีใชเคร่ืองจักรทันสมัย เชน เคร่ืองจักรอัตโนมัติ หุนยนต สงผลใหการ
รวม (Commissioning) เคร่ืองจักรตางๆ ในระบบอัตโนมัติเสร็จงานอยางรวดเร็ว 
รวมไปถึงการจําลองทาทางการทํางานของพนักงานไดอยางสะดวกรวดเร็ว                 
มีความแมนยําสูง  มีความสามารถเดนในการสรางเสนทางการทํางานของหุนยนต 
แจงเตือนกอนเกิดการชนกอนท่ีอุปกรณจะเสียหาย ใชเวลาในการผลิตส้ันท่ีสุดทําให
ลูกคาไดรับสินคาเร็วท่ีสุด



ประโยชนท่ีไดรับ

ลดคาใชจายในการ
ปรับปรุงเปลี่ยนแปลง 
ดวยการตรวจจับ และ   
แจงเตือนกอนเกิดความ 
ผิดพลาดในชวงตนของ
การออกแบบผลิตภัณฑ

ลดจำนวนตนแบบทาง
กายภาพดวยการตรวจ
สอบความถูกตองเสมือน
จริง กอนที่จะดำเนินการ
ผลิตจริง

เพิ่มประสิทธิภาพการ
ทำงาน  เชน  เครื่องจักร
อัตโนมัติ หรือหุนยนต 
ผานการจำลอง

สรางความมั่นใจใน
กระบวนการที่ปลอดภัย
ตามหลักสรีรศาสตร 
(Ergonomically)

ลดตนทุนดวยการใช 
เครื่องมือ  และอุปกรณ
มาตรฐานที่มีอยูใน
ไลบรารี่

ลดความเสี่ยงในการผลิต
โดยจำลองสถานการณ
การผลิตที่ตองใชอุปกรณ
ทำงานรวมกันจำนวนมาก

การตรวจสอบเบื้องตน
ของกระบวนการผลิต
แบบบูรณาการทางกล   
และไฟฟา (PLC และ             
หุนยนต)

การตรวจสอบความ          
ถูกตองเบื้องตนกอน      
การผลิตในสภาพ 
แวดลอมเสมือนจริง

ลดเวลาการออกแบบ  
การสราง และการติดตั้ง
ระบบ  อัตโนมัติดวย                 
“Virtual Commissioning”

เพิ่มคุณภาพกระบวนการ
โดยการจำลอง
กระบวนการที่เหมือนจริง
ตลอดวงจรชีวิตของ
กระบวนการ



3D Simulation and Kinematics 

ซอฟตแวร Process Simulate สามารถทําการจําลองเพ่ือตรวจสอบการ
เคล่ือนไหวของงาน CAD 3D ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic สามารถ     
กําหนดกลไกการเคล่ือนไหว (Kinematics) ใหกับไฟล CAD 3D ได เชน Robot, 
Jig & Fixture, Clamp, Turntable, Lift, Conveyor รวมไปถึงเคร่ืองจักร          
ตางๆ เปนตน Tecnomatix Process Simulate สามารถรองรับงาน CAD 3D 
ไดท้ังจากไฟล JT, DXF, IDI IN, IGES, STL IN, STEP & CatiaV5 ซ่ึงตัว        
ซอฟตแวรเองก็ยังสามารถข้ึนรูป (Modeling) และสามารถแกไขงาน CAD            
พ้ืนฐานท่ีไมซับซอนไดท้ังแบบ 2D และแบบ 3D สามารถทําการแกไข (Edit)       
งาน CAD 3D ไดในเบ้ืองตน เชน Extrude, Revolute, Scale Object, Unite, 
Subtract, Mirror, Explode Geometry เปนตน

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี  คือ  ทีมงานท่ีมีสวนในการสราง         
และตรวจสอบเคร่ืองจักร หรือกระบวนการผลิต สามารถมองเห็นภาพการ         
เคล่ือนไหวในขณะท่ีมีการทํางานของหุนยนตแขนกล (Robot) จ๊ิก (Jig)                    
ฟกเจอร (Fixture) และแคลมป (Clamp) ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic 
ทําใหการทํางานใกลเคียงความเปนจริงมากท่ีสุด



Collision Detection 

ซอฟตแวร Process Simulate สามารถตรวจสอบ Limit การเคล่ือนไหว      
ของหุนยนตแขนกล (Robot) วาสามารถเอ้ือมเขาถึงจุด (Reachability) ท่ี                     
ตองการเขาไปทํางานไดหรือไม  และสามารถตรวจสอบการชนกันของตัว                
หุนยนตแขนกล (Robot) กับส่ิงกีดขวางตางๆ ท่ีประกอบอยูใน Station น้ัน    
เชน จ๊ิก (Jig) ฟกเจอร (Fixture) หรือแมกระท่ังหุนยนตแขนกลท่ีทํางานรวมกัน
หลายๆ ตัวได  ซ่ึงเปนการปองกันการชนกันเองของหุนยนตแขนกล  และใน   
กรณีท่ีเปนการทํางานของอุปกรณ เชน กระบอกสูบเราก็สามารถกําหนด        
Limit ตางๆ ไดโดยงาย โดยสามารถใสขอมูลในสวนของ Limit ตางๆ ของการ
เคล่ือนไหวท้ังท่ีเปนแบบเสนตรง (Prismatic) หมุน (Revolute) ได

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานไดขอมูลท่ีจะ      สามารถ
วางแผนการทํางานของหุนยนตแขนกล (Robot) และสามารถแกไขปรับปรุง 
Jig-Fixture ไดอยางเหมาะสม รวดเร็ว และมีประสิทธิภาพสูงสุด

Geometric Gun Search 
สามารถตรวจสอบความสามารถของ Welding Gun โดยตรวจสอบการ      

ชนของ Gun กับส่ิงกีดขวางตางๆ ไดอยางอัตโนมัติหลายๆ ตัวในคร้ังเดียว     
เพ่ือดูวา Gun ตัวใดมีความเหมาะสมมากท่ีสุดกับลักษณะงานท่ีตองการ



ประโยชน  ท่ีจะ ได  รับจากความ        
สามารถน้ี คือ ทําใหผู ใชสามารถ         
เลือก  Weld Gun มาใชงานไดอยาง
เหมาะสม (ชวยลดเวลาการทดสอบ  
Gun จริง) ทําใหผูใชสามารถตรวจ      
สอบ Gun เดิมท่ีมีอยูวาสามารถใช  
กับงานโมเดลใหมได หรือไม

Line and Workstation Design 
สามารถชวยในการวาง Layout โดยจะชวยหาตําแหนงการวางอุปกรณ       

ต างๆ ท่ี เหมาะสม (Smart  P lace)  ให กับ  Robot/F ixture  กอนการ                                  
ติดต้ังอุปกรณ

ประโยชน ท่ีจะได รับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผู ใชงานสามารถลด              
เวลาการวาง Layout/Station การทํางานได (ลดเวลาการโยกยาย Fixture/ 
Robot บอยๆ) สงผลใหลดตนทุนไดอยางมาก



จุดสีแดงคือจุดท่ีเกิดปญหาการชนกัน เม่ือทําการแกไขแลวทุกจุดปลอดภัย

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

ตรวจสอบความสามารถ และหาทาในการเอ้ือมเขาถึงจุด Spot โดยไมเกิด                         
การชน (Reachability) ของหุนยนตแขนกลไดแบบอัตโนมัติ จากน้ันจะทําการ 
กระจายงาน Spot ใหกับหุนยนตแขนกล (กรณีท่ีใชหุนยนตหลายตัวทํางาน          
รวมกัน) ใหเกิดความสมดุลเพ่ือใหไดรอบเวลาการผลิต (Total Cycle Time)      
นอยท่ีสุดแบบอัตโนมัติ

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานสามารถลดเวลา      
สูญเปลา/ลดเวลารอคอยได Total Cycle Time ท่ีเหมาะสม และส้ันท่ีสุด

Sweep Volume 

สามารถทําการตรวจสอบ และหาพ้ืนท่ีทํางานของหุนยนตแขนกล

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหผูใชงานรูพ้ืนท่ีการทํางาน
ของ Robot ชวยปองกันอันตราย (Safety) จากการชนขณะท่ี Robot ทํางาน



Off-Line Programming (OLP) 

สามารถสรางโปรแกรมควบคุมการทํางาน หรือเสนทางการทํางาน  
(Programing) ท่ีแมนยําใหกับ Robot จากการ Simulation ท่ีเหมาะสมกอน     
ผานแบบจําลอง สามารถ Download Robot Programs หลังจากทําการ   
Simulate แลวเพ่ือปอนเขาสู  Controller ให Robot ทํางานตามได และ          
สามารถ Upload Programs จาก Robot ปอนเขา Process Simulate เพ่ือ    
ทําการแกไข Path การทํางาน แลวนํากลับไป Control ตัว Robot ใหทํางาน    
ไดดีข้ึนกวาเดิม

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ ทําใหได Program ควบคุม       
Robot ท่ีเหมาะสม (ไดระยะ Path ส้ันท่ีสุด และใชเวลาในการ Move นอยท่ีสุด)  
ทําใหลดเวลา และลดตนทุนในการ Teaching/Programming Robot ไดเปน       
อยางมาก



 Jack and Process Simulate Human

คือ โปรแกรมการยศาสตร (Ergonomics) สามารถสรางแบบจําลองใน         
การศึกษาเก่ียวกับการจัดวางรูปแบบของท่ีทํางาน และอุปกรณสํานักงานให 
เหมาะสมปลอดภัย การออกแบบผลิตภัณฑตนแบบใหสะดวกในการหยิบใชงาน                 
มีทัศนวิสัยท่ีเหมาะสม และมีประสิทธิภาพตามหลักสรีระศาสตร   สามารถสราง  
แบบจําลองเก่ียวกับการทํางานของมนุษย เพ่ือใหเปนไปตามหลักสรีระศาสตร 
สามารถศึกษาคาสถิติ สวนสูงของกลุมคนท่ีสนใจ สามารถจําลองการทํางาน     
ของมนุษย   โดยการปรับเปล่ียนทาทางในการทํางาน ดูมุมมองของสายตาท่ี      
เกิดข้ึน  วิเคราะหความเม่ือยลา  วิเคราะหข อมูลการหยิบจับ  การเอ้ือมมือ
NIOSH, OWAS, RULA, เพ่ือชวยใหการออกแบบสินคา  และข้ันตอนการทํางาน
ตางๆ เพ่ิมความสะดวกสบาย ลดเวลาในการทํางาน   รวมถึงลดความเส่ียงของ
อุบัติเหตุท่ีจะเกิดข้ึน สามารถทําไดในข้ันตอนการวางแผนกอนจะมีการทํางาน 
หรือทดสอบการใชงานจริงๆ ท่ีจะเกิดข้ึนสามารถเช่ือมตอกับอุปกรณ Kinect 
เพ่ือบันทึกทาทางการเคล่ือนท่ีเขาไปในซอฟตแวรได สามารถเช่ือมตอกับถุงมือ 
เพ่ือบันทึกทาทางการหยิบจับ สามารถเช่ือมตออุปกรณ Motion Capture เพ่ือ
บันทึกทาทางการเคล่ือนท่ีอยางแมนยํา

ประโยชนท่ีจะไดรับจากความสามารถน้ี คือ
ประเมินองคประกอบของมนุษยในทุกข้ันตอนของวงจรชีวิตผลิตภัณฑของ 

คุณ เชน การออกแบบทางวิศวกรรมดีเย่ียม แตตอนประกอบทําไมได เพราะ      
เอ้ือมไมถึงตําแหนงทํางาน ไมสามารถประกอบติดต้ังได เพราะจุดท่ีประกอบ     
ไมเหมาะสมกับการปฏิบัติงานของคน

เปดเผยปญหาความสัมพันธของงาน  และองคประกอบตางๆ ของการ          
ทํางาน ต้ังแตข้ันตอนการออกแบบ เชน โตะวางอุปกรณอยูในจุดไมเหมาะสม    
ทําใหตองเอ้ือม หรือตองเดิน ทําใหการทํางานในหน่ึง Cycle Time ใชเวลานาน 
สงผลใหการผลิตสินคายาวนาน เพราะมีการรอคอยท่ีไมจําเปน



จุดเดนของ Process Simulate สามารถรองรับ และทํา  Off-Line        
Programming ให กับหุนยนตแขนกลอุตสาหกรรมไดหลากหลายย่ีหอ                         
คือ Kawasaki AS, ABB Rapid, Fanuc RJ, Kuka KRC, Yaskawa Inform, 
VKRC 1/2 (Kuka-VW) และ Comau PDL ซอฟตแวร Process Simulate      
สามารถทําการจําลองการทํางานของ Robot หลายๆ ตัว หลายๆ ย่ีหอรวมกัน 
ไดใน Operation เดียวกัน และสามารถจําลองไดท้ังสายการผลิต สามารถทํา 
การจําลองเพ่ือ Optimize ระบบงานเช่ือมแบบจุดได (Spot Welding) สามารถ
ทําการจําลองการเคล่ือนไหวของ Jig, Fixture, Clamp, Conveyor และ                 
อุปกรณอ่ืนๆ ไดท้ังแบบ Static และแบบ Dynamic

Tecnomatix Process Simulate
รองรับการทํางานไดหลากหลาย ผูผลิตหุนยนต

ยกระดับชุดเคร่ืองมือการวิเคราะหท่ีครอบคลุมสําหรับทุกความตองการ       
ดานการวิเคราะหตามหลักสรีรศาสตรของคุณ

ส่ือสารปญหาอยางมีประสิทธิภาพ และมองเห็นวิธีแกปญหาท่ีเปนไปได



การประยุกตใช Process Simulate

Jig and Fixture Sequence
Operation

งานหยิบจับยกเคล่ือนยาย
(Material Handling)

งานเช่ือมแบบจุด
(Sport Welding)

งานเช่ือมแบบเสนโคง
(Arc Welding)

งานเจาะ และยํ้าหมุด
(Drilling & Riveting)

งานขัด
(Deburring)

งานพนสีโดยใชหุนยนต
(Robot Painting)

งานเคร่ืองจักรอัตโนมัติ
(Machine Automation)



เช่ือมตอกับ PLC (Virtual Commissioning)
เพ่ือยืนยันการทํางานระหวางอุปกรณ และโปแกรม PLC

ออกแบบมาตรฐานฐานการทํางานของพนักงาน
โดยคํานึงระยะเอ้ือม การเดิน นํ้าหนักของช้ินงานท่ีกระทําตอพนักงานตามหลักสรีรศาสตร (Ergonomic)



สรุปผลตอบแทน
(Benefit of Process Simulation Software)

TECNOMATIX PROCESS SIMULATE
เปนเคร่ืองมือชวยในการจําลองการทํางานของคน เคร่ืองจักร และหุนยนต

อุตสาหกรรม ชวยลดปญหาท่ีอาจเกิดข้ึนจากการทํางานรวมกันของอุปกรณ 
มีความสามารถเดนในการหาเสนทางการทํางานของหุนยนต การสรางแบบ   
จําลองการทํางานตามสภาพเสมือนจริงท้ังระบบ กอนการลงมือปฏิบัติจริง       
ชวยลดการแกไขปรับปรุงในภายหลัง รวมไปถึงการสรางรูปแบบขอมูลท่ี       
สามารถเรียกมาใช และปรับปรุงไดตลอดเวลา

ลดคาใชจายท่ีเกิดจากกระบวนการออกแบบผลิตภัณฑท่ีมีการเปล่ียนแปลง
บอยๆ
ไดเวลาการผลิต (Cycle Time) ท่ีเหมาะสมจากการจําลองสถานการณ 
(Simulation)
ประหยัดคาใชจาย เน่ืองจากสามารถใชเคร่ืองมือ และอุปกรณท่ีมีอยูได
อยางคุมคา
ลดความเส่ียงในการผลิต โดยการจําลองกระบวนการผลิต (Simulation) 
หลายๆ แนวทาง
เพ่ิมประสิทธิภาพกระบวนการผลิต ดวยกระบวนการจําลอง (Realistic 
Simulation) ท่ีใกลเคียงความจริงมากท่ีสุดแบบครบวงจร
ลูกคาไดรับสินคาตรงตามความตองการท้ังในดานคุณภาพ และปริมาณ
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