
 

บทคดัย่อ  
 
รหสัโครงการ: MRG5380231 
 
ช่ือโครงการ: อลักอริทึมใหม่เพ่ือหาจดุตดัระหว่างเส้นโค้งและพืน้ผิวสาํหรบัการลดการ

ตดัเกินของเครื่องแกะสลกัแบบ 5 แกน 
 
ช่ือนักวิจยั และสถาบนั: ผศ. ดร. กนัต ์ศรีจนัทท์องศิริ  สถาบนัเทคโนโลยีนานาชาติ       

สิรินธร ม. ธรรมศาสตร ์
 
อีเมล:์ gun@siit.tu.ac.th 
 
ระยะเวลาโครงการ:  15 มิถนุายน พ.ศ. 2553 ถึง 14 กมุภาพนัธ ์พ.ศ. 2556   
 
บทคดัย่อ:   

โครงการน้ีเร่ิมต้นจากการหาอลักอริทึมใหม่เพ่ือหาจดุตดัระหว่างเส้นโค้งกบั
พืน้ผิว เพ่ือนํามาใช้ลดการตดัเกินของเครื่องโม่แบบ 5 แกน แต่ภายหลงัได้มีการเปล่ียน
แนวคิดเป็นการใช้ความต่างของมมุของการหมุนของจดุ CL เพ่ือลดค่าความผิดพลาด
ทางคีนาเมติกแทน เน่ืองด้วยแนวคิดท่ีเสนอตอนแรกพบว่าใช้เวลาในการคาํนวณนาน
เกินไป ไม่เหมาะกบัการนํามาใช้กบัการวางแผนการโม่กบัเครื่อง 5 แกน 

อย่างไรกดี็ แนวคิดใหม่เป็นท่ีประสบผลสาํเรจ็ดี เราเสนอการใช้ค่าความต่างของ
มมุของการหมนุแทนการใช้ค่าความผิดพลาดท่ีแท้จริงในการวางแผนการโม่ เน่ืองด้วย
ค่าท่ีแท้จริงนัน้ซบัซ้อนและใช้เวลาในการคาํนวณสงูมาก ทาํให้ขัน้ตอนการวางแผนใช้
เวลาสงู ในขณะเดียวกนั ค่าความต่างของมมุของการหมนุสามารถคาํนวณได้ด้วยความ
รวดเรว็สงูกว่ามาก และโครงการน้ีได้พิสจูน์ให้เหน็ว่าการใช้ค่าความต่างของมมุกท็าํให้
ได้เส้นทางการโม่ท่ีมีค่าความผิดพลาดมากกว่าการใช้ค่าความผิดพลาดท่ีแท้จริงเพียง
เลก็น้อย แต่ใช้เวลาในการคาํนวณรวดเรว็กว่ามาก อลักอริทึมของเราทาํการเลือก
ตาํแหน่งของจดุ CL และตาํแหน่งของพืน้ผิวท่ีต้องการสมัพทัธก์บัตาํแหน่งของวสัดท่ีุให้
ค่าความต่างของมมุของการหมนุน้อยท่ีสดุ ซ่ึงเราได้ทาํการจาํลองการตดัด้วยโปรแกรม 
VERICUT และผลจากการจาํลองกยื็นยนัว่าวิธีของเรามีความผิดพลาดน้อยจริง 
 
คาํหลกั : เครื่องโม่ 5 แกน, การวางแผนการโม่ท่ีผิดพลาดน้อยท่ีสดุ, การใช้ค่าความต่าง
ของมมุของการหมนุ 
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Abstract: 
 This project began with finding a new curve/surface intersection algorithm 
to be used for undercut minimization in 5-axis machining.  However, the focus has 
later been shifted to the idea of using angular variation of the CL points to minimize 
kinematic error in 5-axis machining instead as we discover that the previous idea 
results in too long computation time, which is not feasible for 5-axis tool path 
planning. 
 In any case, the new idea is successful.  We propose to find a tool path that 
minimizes the variation of the rotation angles instead of attempting to minimize the 
true kinematic error for 5-axis tool path planning.  The reason is that the true 
kinematic error is computationally expensive and minimizing it directly takes too 
much computation time.  On the other hand, the variation of the rotation angles is 
comparatively much cheaper to compute.  We show that minimizing the angular 
variation does result in tool paths that have only slightly higher kinematic error 
than minimizing the true kinematic error directly while taking much shorter time to 
converge.  Our algorithm finds the location of CL points and the orientation of the 
target surface relative to the work piece that minimizes the angular variation.  
Finally, we verify our result with virtual cutting in VERICUT.  The simulation 
confirms that our algorithm does yield tool paths with small kinematic errors.  
 
Keywords : five-axis machining, tool path optimization, rotation angles 
minimization. 
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