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การออกแบบและจาํลองการเคล่ือนท่ีแบบจาํลองเชิงเส้น 3 แกนด้วยวิธีต้นแบบเสมือน
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บทคดัย่อ  
บทความน้ีนาเสนอการประยกุตใ์ชเ้ทคโนโลยตีน้แบบเสมอืนเพือ่หาขนาดของมอเตอรท์ีจ่ะใชค้วบคุมการ

เคลือ่นทีข่องแบบจาํลองการเคลือ่นทีเ่ชงิเสน้ 3 แกน โดยงานวจิยัน้ีไดส้รา้งแบบจาํลองการเคลือ่นทีเ่ชงิเสน้ 3 แกน
ในโปรแกรม Solidworks เพือ่กาํหนดวสัดุทีใ่ช ้แรงเสยีดทานในการเคลือ่นทีข่องอุปกรณ์ แลว้สง่ขอ้มลูตดิต่อกบั
โปรแกรม Labview เพือ่ควบคุมการเคลือ่นทีข่องแบบจาํลองและ ผลตอบสนองของระบบควบคุม ในการทดลองจะ
จาํลองการเคลือ่นที ่3 รปูแบบเพือ่วดัคา่ความเรว็เชงิมมุ ความเรง่เชงิมมุ แรงบดิและผลการตอบสนองของระบบ 
แลว้นําผลการทดลองทีไ่ดม้าวเิคราะหเ์ลอืกขนาดมอเตอร ์จากงานวจิยัน้ีทาํใหเ้หน็วา่เทคโนโลยตีน้แบบเสมอืน
สามารถปรบัเปลีย่นเงือ่นไขการออกแบบไดอ้ยา่งรวดเรว็ ลดขอ้ผดิพลาด เวลา และงบประมาณในการสรา้ง
เครือ่งตน้แบบจรงิในอนาคต  
คาํหลกั: ตน้แบบเสมอืน , โซลดิเวริค์ , แลปววิ 
 
Abstract 

 This paper presents the applications of Virtual Prototype technology to obtain size of 
motors. In this research, the control of 3 axis linear translation model was investigated.  Firstly, the model 
was built by using SolidWorks to determine the materials , friction of motion. Secondly, data was sent to 
LabVIEW  to control of motion and response of the system. In this work, 3 motions of simulations were 
designed in order to measure the angular velocity, angular acceleration , torque and response of the 
system. In the results, the motor sizing were analyzed. In this project , virtual prototype technology can be 
applied to the design process to reduce the time, errors and budget  in order to build a physical prototype 
in future. 
Keywords: Virture Phototype , SolidWorks , LabVIEW 
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1. บทนํา 

ปจัจุบัน การออกแบบชิ้นงานและการดําเนิน
กระบวนการผลิต มีองค์ประกอบหลายอย่างที่ต้อง
นํามาคดิในกระบวนการพฒันาและวจิยั ดงันัน้ ตน้ทุน
ในการดาํเนินงาน คุณภาพ เวลาในการพฒันาและวจิยั 
จงึเป็นปจัจยัที่เป็นเป้าหมายในการออกแบบชิ้นงาน
และการดําเนินการผลติ ในศตวรรษที ่21 เทคโนโลยี
เกี่ยวกบัคอมพวิเตอร์มกีารพฒันาไปอย่างรวดเรว็ทัง้
ดา้นซอฟแวร ์และฮารด์แวร ์ทาํใหว้ศิวกรมเีครื่องมอืที่
มปีระสทิธภิาพ สามารถนํามาใชไ้ดอ้ยา่งเหมาะสม ลด
เวลาในการวิจัย พัฒนา ทําให้สามารถคาดคะเน
อุปกรณ์ ค่าใชจ้่าย ผลการดําเนินงานไดอ้ย่างถูกตอ้ง
และแมน่ยาํ 

 
2. เทคโนโลยีต้นแบบเสมือน  

เป็นเทคโนโลยทีีเ่กดิขึน้มาพรอ้มกบัการออกแบบ
ยุคใหม ่(Modern Design) ซึง่มคีวามแตกต่างจากการ
ออกแบบยุคตน้ (Traditional Design) เน่ืองจากการ
พฒันาดา้นเทคโนโลยคีอมพวิเตอรเ์ป็นปจัจยัสาํคญั 
2.1 การออกแบบยคุต้น  
     เป็นการออกแบบตามลําดับขัน้ตอนของการ
ทํางานโดยมจีุดประสงค์เพื่อสรา้งต้นแบบชิ้นงานจรงิ
เพือ่เขา้สูก่ระบวนการผลติทางอุตสาหกรรม ดงันัน้ ใน
ขัน้ตอนต่างๆ จะมรีูปแบบกระบวนการออกแบบและ
การดําเนินการที่ต่างกนั ตวัอย่าง จากแนวคดิเริม่ต้น
จะถูกส่งผ่านไปยัง กระบวนการทางแมคคานิกส ์
ไฟฟ้าอเิลก็ทรอนิกส์ บอร์ดควบคุม โปรแกรม ระบบ
ควบคุม  ชิ้นงานต้นแบบ  กระบวนการผลิตทาง
อุตสาหกรรม 
 
 
 
 

 
รปูที ่1 กระบวนการออกแบบยคุตน้ 

 

2.2. การออกแบบยคุใหม่  
เป็นการออกแบบที่ใช้การร่วมกลุ่มของขัน้ตอน

ต่างๆ เช่น แมคคานิกส์ ไฟฟ้า อเิลก็ทรอนิกส์ ระบบ
ควบคุม โดยใช้ซอฟแวร์ทางวศิวกรรมออกแบบและ
จําลองผ่านตวัต้นแบบเสมอืน (Virtual Prototype) 
ก่อนที่จะสร้างชิ้นงานต้นแบบ เพื่อเขา้สู่กระบวนการ
ผลติทางอุตสาหกรรม 

 
 
 
 
 
 
 

รปูที ่2 กระบวนการออกแบบยคุใหม ่
 
2.3 ต้นแบบเสมือน 

กระบวนการทางวศิวกรรมสาขาต่างๆ ทีเ่กีย่วขอ้ง
กบัการพฒันาและวจิยั เมือ่นํามารวมกนัเป็นสิง่ทีท่าํได้
ลําบากเพราะการตดิต่อสื่อสารขอ้มลูดา้นเทคนิค และ
เ น้ื อหาที่ แ ตกต่ า งกัน  ทํ า ให้ เ กิดป ัญหาขึ้ น ใน
กระบวนการวิจัยและพัฒนา จึงเกิดแนวคิดด้าน
ตน้แบบเสมอืน (Virtual Prototype)           

  เนชนัแนล อินสตรูเมนต์ ได้พฒันาโมดูลเชื่อม
ระบบของโปรแกรม LabVIEW และโปรแกรม 
SolidWorks ภายใต้ชื่อ “SoftMotion Module” 
ซอฟแวร์ตัวน้ีสามารถทํางานพร้อมกันระหว่างการ
ออกแบบ CAD โมเดล ,ซอฟแวรฝ์งัตวั (Embedded 
Software), การควบคุมผลของการจํ าลอง  และ
วเิคราะหพ์ฤตกิรรมทางไดนามคิของระบบ 

 
3. การออกแบบชดุทดลอง 

เป็นการสร้างแบบจําลองเชงิเส้น 3 แกนด้วยวธิี
ตน้แบบเสมอืน (Virtual Prototype) เพื่อศกึษาและ
วิเคราะห์การเคลื่อนที่ของตัวแบบจําลองในแกน x 
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แกน y แกน z ในโปรแกรม SolidWorks โดยสง่ผา่น
ตัวโมดูล SoftMotion แล้วติดต่อกับโปรแกรม 
LabVIEW ทีเ่ป็นตวัควบคุมและเกบ็ค่าการเคลื่อนที่
ผ่านกราฟแสดงผล เพื่อนําไปวเิคราะห์หาขนาดของ
มอเตอรท์ีใ่ชง้านในแกนต่างๆ       
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รปูที ่3  แผนผงัตน้แบบเสมอืนในการตดิต่อโปรแกรม 
SolidWorks กบั LABVIEW ผา่นโมดลู SoftMotion  

 
3.1 การออกแบบโมเดลจาํลองเชิงเส้น 3 แกน  
 เ ริ่มต้นของการทํ าต้นแบบเสมือน  (Virtual 
Prototype) คือ การสร้างโครงสร้างในรูปของโมเดล 
CAD โดยใชโ้ปรแกรม SolidWorks  ในบทความน้ีได้
ออกแบบโมเดลแบบจาํลองเชงิเสน้ 3 แกน ดงัรปูที ่4   
 
 
 
 
 
 
 
 

รปูที ่4 โครงสรา้งแบบจาํลองเชงิเสน้ 3 แกน 
 แกน z ออกแบบโดยใชอ้ลมูเินียมโปรไฟรท์ีย่ดึกนั
เป็นรูปสี่เหลี่ยมผนืผ้า มสี่วนของชุดการเคลื่อนที่อยู่
ตรงกลาง และเป็นตวัรองรบัชุดการเคลื่อนทีใ่นแกน x 
และแกน y 

       แกน x จะถูกออกแบบใหอ้ยูบ่นชุดการเคลื่อนที่
ของแกน z โดยยดึกบัชุดของลเินียรไ์กดท์ัง้สองดา้น
และเป็นตวัรองรบัชุดการเคลื่อนทีข่องแกน y โดยใช้
อลมูเินียมแผน่ และอลมูเินียมโปรไฟรท์ีเ่หมอืนกบัฐาน
รอบรบัการเคลือ่นทีข่องแกน z 
      แกน y จะถูกออกแบบใหอ้ยูบ่นชุดการเคลื่อนที่
ของแกน x โดยยดึกบัชุดของลเินียรไ์กดบ์นฐานแกน x 
ทัง้สองดา้น 
  
3.2 การออกแบบส่วนเครื่องมือทดสอบเสมือน 
 โปรแกรม LabVIEW ต้องสร้างส่วนเชื่อมต่อ
ร ะหว่ า ง โป รแกรมทั ้ง  3  ก่ อน  คือ  โป รแกรม 
SolidWorks ,ตวัโมดูล SoftMotion และโปรแกรม 
LabVIEW ทีจ่ะทําการสรา้งเครื่องมอืทดสอบเสมอืน  
สว่นเชื่อมต่อจะสรา้งทีต่วั Project Explorer เป็นสว่น
ที่ติด ต่อระหว่างแบบจําลองเชิง เส้น  3  แกนใน
โปรแกรม SolidWorks ร่วมกบัการกําหนดค่าตวั
อุปกรณ์ต่างๆ เช่น มอเตอร ์ผา่นตวัโมดูล SoftMotion 
และติดต่อไปที่เครื่องมอืทดสอบเสมอืนในโปรแกรม 
LabVIEW โปรแกรมทีพ่ฒันาขึน้แสดงในรปูที ่5 และ
รูปที่ 6 ส่วนรูปที่ 7 จะแสดงถึงตงัอย่างซอสโค้ดของ
โปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
  
 

รปูที ่5 สว่นเชือ่มต่อ Project Explorer 
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รปูที ่6 โปรแกรมทีพ่ฒันาขึน้ 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รปูที ่7 ตวัอยา่งซอสโค๊ดของโปรแกรม 
 

4. ผลการทดลอง 
 ในการทดลองได้ทําการตัง้ค่าความเรว็รอบของ
มอเตอรท์ัง้สามแกน เพือ่หาค่าแรงบดิสงูสุด แลว้นําไป
หาคา่กาํลงัของมอเตอรจ์ากสมการ 
                                                         (1) 
 โดยกําหนดใหแ้กน y มคีวามเรว็รอบ 3000 รอบ
ต่อนาท ีแกน x มคีวามเรว็รอบ 3000 รอบต่อนาท ี
และแกน z มคีวามเรว็รอบ 2000 รอบต่อนาท ีไดผ้ล
การทดลองดังตารางที่ 1 และกราฟแสดงผลการ
ทดลองแสดงรปูที ่8 

 
 
 
ตารางที ่ 1 ผลการวเิคราะห์การเคลื่อนที่ในแกน 
x ,y ,z 

แกน 
ผลการเคลือ่นที ่

ความเรว็รอบ 
(rad/s) 

แรงบดิสงูสดุ 
(N.m) 

กาํลงั 
( w ) 

y 
 

52.33 0.00065 0.034 

x 
 

52.33 0.00230 0.120 

z 
 

34.88 6.7300 234.74 

 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รปูที ่8 กราฟแสดงผลการทดลอง 
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5. สรปุ 
 จากการทดลองพบว่าค่าของกําลงัมอเตอร์ที่
ใชใ้นแกน y และแกน x มกีําลงั 0.034 วตัต์ และ  
0.120 วตัต์ มอเตอร์ในแกน z มกีําลงัอยู่ที ่234.74 
วตัต์  เพราะต้องรบัน้ําหนักของโครงสร้างจากส่วน
แกน y กบัโครงสรา้งของแกน x ทาํใหค้่าของแรงบดิ
กับกําลังที่ได้แตกต่างจากแกนอื่นๆ จากผลการ
ทดลอง เราสามารถคาดคะแนวแนวโน้มในการเลอืก
มอเตอร์ที่จะใชง้านจรงิในการทําเครื่องต้นแบบต่อไป
ไดอ้ย่างแม่นยาํ เป็นการประหยดัเวลา ค่าใชจ้่าย และ
ความผดิพลาดทีเ่กดิขึน้จรงิในอนาคต 
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