
บทที่ 2 
ทฤษฏีที่เก่ียวของ 

 
2.1 สมการไฟไนตเอลิเมนตพื้นฐาน 
 สมการพื้นฐานที่ใชในการวเิคราะหกลศาสตรของชิ้นสวนตอเนื่อง (Continuum Mechanic) 
ประกอบดวยสมการหลัก 3 สมการดังนี ้
 
 1.  สมการสมดุลทางสถิตยศาสตร (Static Equilibrium Equation) ประกอบดวย 
  -  สมการสมดุล (Equilibrium Equation) : , 0ij j ihσ⎡ ⎤+ =⎢ ⎥⎣ ⎦  

  -  สมการจํากดัเขตของหนวยแรง (Stress Boundary) : ij ij jT nσ⎡ ⎤=⎢ ⎥⎣ ⎦   

 โดยสามารถสรุปความสัมพันธในรูปเมตรกิซไดดังนี ้
 
   [ ] [ ] [ ]TA fσ =        (1) 
 
 โดยที ่ [ ]σ  = เมตริกซของความเคน 
  [ ]f  = เมตริกซของแรงภายนอก (External Force) 
 
 2.  สมการความสัมพันธระหวางความเครยีดและการเคลื่อนตัว (Compatibility Equation) แสดง
ไดดังสมการที ่2 ดังนี ้
 

   ( ), ,

2
i j j i

ij

u u
ε

+
=       (2) 

 
 โดยสามารถแสดงในรูปเมตริกซไดดังนี ้
 
   [ ] [ ][ ]B Uε =        (3) 
 

 โดยที ่ [ ]ε  = เมตริกซความเครียด 

  [ ]U  = เมตริกซของการเคลื่อนตัว 

[ ]B  = เมตริกซความเครียด – การเคลื่อนตัว (Strain – Displacement Matrix) 
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 3. สมการความสัมพันธระหวางเคน - ความเครียด (Constitutive Equation) สําหรับวัสดุทีม่ี
คุณสมบัติแบบอีลาสติกเชิงเสน (Linear Elastic) และมีคุณสมบัติเหมือนกันทุกทศิทุกทาง (Isotropic 
Property) แสดงไดดังสมการที่ 4 ดังนี ้
 
         (4) Dij ijkl klσ = ε

ε

 
 โดยสามารถแสดงในรูปเมตริกซไดดังนี ้
 
   [ ]        (5) [ ][ ]Dσ =

 
โดยที ่ [ ]D  = เมตริกซความเคน – ความเครียด (Constitutive Matrix) 

 
 สําหรับการวิเคราะหปญหาใน 3 มิติ จะไดวา 
 

[ ]

xx x

yy yy

zz zz

x

xy x

yz yz

zx zx

D

σ ε
σ ε
σ
τ
τ γ
τ γ

⎡ ⎤ ⎡
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢=⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢
⎢ ⎥ ⎢⎣ ⎦ ⎣

y

ε
γ

⎤
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥
⎥⎦

      (6) 

 
เมื่อ 

[ ] ( )( )

1 0 0
1 0 0

1 0 0 0
1 20 0 0 0 0
21 1 2

1 20 0 0 0 0
2

1 20 0 0 0 0
2

ED

ν ν ν
ν ν ν
ν ν ν

ν

ν ν
ν

ν

⎡ ⎤−⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥= ⎢ ⎥

+ − ⎢
⎢ ⎥−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥−
⎢ ⎥⎢ ⎥⎣ ⎦

0
0

⎥
  (7) 
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 จากการพิสูจนดวยหลักการงานเสมือน (Principal of Virtual Work) สามารถพิสูจนไดวา AT = 
BT ดังนั้นจากสมการ  1,3 และ 5 จะไดสมการความสัมพันธระหวางแรงกระทําและการเคลื่อนตัวที่
เพิ่มขึ้นที่จุดใดๆ ภายในชิ้นสวน ดังนี้  
 
   [ ] [ ][ ] { } { }T

nB D B dv U F=      (8) 
  

โดยที่ [ ]B  = เมตริกซความเครียดและการเคลื่อนตัว (Strain–Displacement 
Matrix) 

[ ]D  = เมตริกซความสัมพันธความเคน–ความเครยีด (Constitutive Matrix) 
   = ปริมาตรของชิ้นสวน v

{ }U  = เวคเตอรแสดงการเคลื่อนตัวท่ีเพิ่มขึ้นของจดุตอ ในทิศทาง x,y และ z 
   = แรงกระทําที่เพิ่มขึ้นที่จุดตอ { }nF

  
 หรือสามารถเขียนใหอยูในรปูอยางงาย คือ 
 
   [ ]{ } { }K U F=       (9) 
 
 โดยที ่ [ ]K  = สติฟเนสเมตริกซ (Stiffness Matrix) 
   = [ ] [ ][ ]TB D B  
   = เวคเตอรของแรงกระทํา (Load Vector)  { }F

 
2.2 ระบบพิกัด (Coordinate System) 
 ช้ินสวนยอย (Element) ที่เลือกใชในงานวจิัยนี้คือ ช้ินสวนเฮกซะฮดีรอน (Hexahedron) ชนิด 8 
จุดตอ ดังแสดงในรูปที่1 โดยระบบพกิัดทัว่ไป (Global Coordinate) ที่ใชคือพิกัดคารทีเชียน (Cartesian) 
x-y-z ขณะที่ระบบพิกดัเฉพาะที่ (Local Coordinate) ที่ใชคือระบบพิกดัฉาก  ที่ปรับขนาดให
ใชขอบเขตเดยีวกันทกุชิ้นสวน คาพิกัดทีจุ่ดตอไดแสดงในตารางที่ 1 

ξ η ζ− −
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2.3 ฟงกชนัรูปราง (Shape Function) 
 ในขั้นตอนการวิเคราะหดวยระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต จําเปนตองสรางแบบจําลองเพื่อการ
ประมาณคาของตัวแปรพืน้ฐานในแตละชิน้สวน ซ่ึงสําหรับการวิเคราะหปญหาหนวยแรงและการ
เคล่ือนตัว (Stress – Deformation Analysis) มีตัวแปรดังกลาวคือ คาการเคลื่อนตัวท่ีจุดใดๆ 
(Displacement)  
 

X

Y

Z
1 2

4 3

5 6

78

 
 
 
 
 
 
 
 

 รูปท่ี 1 แสดงระบบพิกดัและการจัดเรียงจุดตอของชิ้นสวนยอยชนิด เฮกซะฮีดรอน 
 

 Node ξ  η  ζ  
1 -1 -1 -1 
2 -1 -1 +1 
3 +1 -1 +1 
4 +1 -1 -1 
5 -1 +1 -1 
6 -1 +1 +1 
7 +1 +1 +1 
8 +1 +1 -1 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

ตารางที่ 1 พิกดัของจุดตอของชิ้นสวน ในระบบพิกัดเฉพาะที ่
 
การประมาณคาการกระจายของการเคลื่อนตัวภายในชิ้นสวนยอย จะใชฟงกชันการประมาณ

ในชวง (Interpolating Function) หรือฟงกชันรูปราง (Shape Function) ซ่ึงกําหนดโดยสมการ
ความสัมพันธดังตอไปนี ้
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[ ]{ }
[ ]{ }
[ ]{ }

u N U

v N V

w N W

=

=

=

       (10) 

   
โดยที ่  = คาการเคลื่อนตัวที่ตําแหนงใดๆ ภายในชิน้สวนตามแนวแกน x,y 

และ z ตามลําดับ 
, ,u v w

 =  คาการเคลื่อนตัวที่จุดตอของชิ้นสวน ตามแนวแกน x,y และ  z 
ตามลําดับ 

{ } { } { }, ,U V W

  = ฟงกชันรูปราง (Shape Function) ซ่ึงกําหนดโดยพกิัดเฉพาะที ่
(Local Coordinate) ที่ตําแหนงใดๆ ภายในชิน้สวนโดย  

 

[ ]N

( ), ,N f ξ η ζ=

 นอกจากนี้สําหรับในกรณีทีช้ิ่นสวนมีคณุสมบัติเปนไอโซพาราเมตริก (Isopalametric ) จะ
สามารถใชฟงกชันรูปราง ในการสรางความสัมพันธระหวางพิกดัทัว่ไปและพิกดัเฉพาะที่ไดดังสมการ 
11 และฟงกชันรูปรางสําหรับชิ้นสวนที่ใชในงานวิจยัสามารถแสดงไดดังสมการที่ 14 
 

[ ]{ }
[ ]{ }
[ ]{ }

x N X

y N Y

z N Z

=

=

=

       (11) 

   
โดยที ่ , ,x y z  = พิกัดทัว่ไป (Global Coordinate) ที่จุดใดๆ ภายในชิน้สวนซึ่ง

กําหนดโดยพกิัดเฉพาะที่ผานทางฟงกชันรูปราง 
  =  พิกัดทัว่ไปที่จดุตอทุกจดุของชิ้นสวน ตามแนวแกน x,y และ z 

ตามลําดับ 
{ } { } { }, ,X Y Z

 
2.4 การวิเคราะหคาเมตริกซความเครียด – การเคล่ือนตัว (Strain – Displacement Matrix) 
 คาของเมตริกซความเครียด – การเคลื่อนตัว หรือเมตริกซ B คํานวณไดจากสมการที ่12 และ 13 
ดังนี ้
  

   ( ), ,

2
i j j i

ij

u u
ε

+
=       (12) 

 
หรือ  [ ] [ ][ ]A eε =        (13) 
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[ ]

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

( )( )( )

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

1 1 1
8

T

N

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

ξ η ζ

⎡ ⎤− − −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥− − +⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥+ − +⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥+ − −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥= ⎢ ⎥− + −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥− + +⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥+ + +⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥+ + −⎢
⎢⎣

⎥
⎥⎦      (14) 

  
ในกรณีของการวิเคราะหปญหา 3 มิติ สามารถเขียนสมการความสัมพันธดังกลาวในรูปเมตริกซ 

โดยความเคนเฉือนแสดงในรูปของ Engineering Shear Strain (γ) ไดดังนี ้
 

   

0 0

0 0

0 0

x

y

z

xy

yz

zx

x

y

u
z v

wy x

z y

z x

ε
ε
ε
γ
γ
γ

⎡ ⎤∂⎢ ⎥
⎢ ⎥∂⎢ ⎥∂⎢ ⎥
⎢ ⎥⎧ ⎫⎪ ⎪ ∂⎢ ⎥⎪ ⎪⎪ ⎪ ⎢ ⎥⎪ ⎪ ⎢ ⎥∂⎪ ⎪ ⎧ ⎫⎪ ⎪ ⎪ ⎪⎢ ⎥⎪ ⎪ ⎪ ⎪⎪ ⎪ ⎢ ∂ ⎪ ⎪⎪ ⎪ ⎪ ⎪= ⎢⎨ ⎬ ⎨ ⎬∂ ∂⎪ ⎪ ⎪ ⎪⎢⎪ ⎪ ⎪ ⎪⎢ ⎥⎪ ⎪ ⎪ ⎪⎪ ⎪⎩ ⎭⎪ ⎪ ∂ ∂⎢ ⎥⎪ ⎪⎪ ⎪ ⎢ ⎥⎪ ⎪ ∂ ∂⎢ ⎥⎪ ⎪⎪ ⎪⎩ ⎭ ⎢ ⎥∂ ∂⎢ ⎥
⎢ ⎥
∂ ∂⎢ ⎥

⎢ ⎥⎢ ⎥∂ ∂⎣ ⎦

⎥
⎥
⎥

]

     (15) 

 
 โดยที่ u, v และ w คือการเคลื่อนตัวที่ตําแหนงใดๆ ในชิน้สวนตามแนวแกน x,y และ z จากการ
ใชคุณสมบัติของฟงกชันรูปราง (Shape Function) ทําใหสามารถสรางความสัมพันธระหวางการเคลื่อน
ตัวที่จุดตอของชิ้นสวนกับความเครียด ซ่ึงแสดงโดยสมการ [ BUε=  ไดดังนี้จากสมการ 15 เมื่อ
พิจารณาเฉพาะ εX จะไดวา 
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   x
u
x

ε ∂=
∂

       (16) 

 
 จากสมการที่ 10 คือ [ ]{ }u N U=  จะไดวา 
 

   [ ]{ }x N U
x

ε ∂=
∂

      (17) 

 
 สําหรับในกรณีที่เปนชิน้สวนแบบเฮกซะฮีดรอน (Hexahedron) ชนิด 8 จุดตอ เขียนไดดัง
สมการที่ 18 ดังนี้ 

 

1

2

3

43 5 6 7 81 2 4

5

6

7

8

x

U
U
U
UN N N N NN N N
Ux x x x x x x x
U
U
U

ε
∂ ∂ ∂ ∂ ∂∂ ∂ ∂

=
∂ ∂ ∂ ∂ ∂ ∂ ∂ ∂

⎧ ⎫⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎡ ⎤ ⎪ ⎪⎢ ⎥ ⎨ ⎬⎪ ⎪⎢ ⎥⎣ ⎦ ⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎪ ⎪⎩ ⎭

  (18) 

 
 เนื่องจากฟงกชันการประมาณเปนฟงกชันพิกัดเฉพาะที่ (Local Coordinate)  ดังนั้นการ
หาคาอนุพันธของฟงกชันการประมาณในพิกัดทัว่ไป (Global Coordinate) ซ่ึงจําเปนในการหาคาเมตริก 
B จึงตองใชกฎลูกโซ (Chain Rule) ดังแสดงในสมการที ่19 ดังนี ้

, ,ξ η ζ

 

[ ]

[ ]

[ ]

[ ]

[ ]

[ ]

1 2 8 1 2 8

1 2 8 1 2 8

1 2 8 1 2 8

... ...

... ...

... ...

x y zN N N N N N
x

x y zN N N N N N
y

x y zN N N N N N
z

ξ ξ ξ ξ

η η η η

ζ ζ ζ ζ

⎡ ⎤ ⎡ ⎤∂ ∂ ∂ ∂ ⎡ ⎤∂⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥∂ ∂ ∂ ∂ ⎢ ⎥∂⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥∂ ∂ ∂ ∂ ∂⎢ ⎥ ⎢ ⎥= ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥∂ ∂ ∂ ∂ ∂⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥∂ ∂ ∂ ∂ ∂⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥∂ ∂ ∂ ∂ ∂⎣ ⎦⎣ ⎦ ⎣ ⎦

  (19)  

  
จากสมการของฟงกชันรูปราง (Shape Function) หาไดจากการใชเมตรกิซผกผัน (Inverse) ของ

เมตริกซจาโคเบียน (Jacobian Matrix) ซ่ึงกําหนดโดยสมการที่ 20 ดังนี ้
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Jacobian Matrix = 

x y z

x y z

x y z

ξ ξ ξ

η η η

ζ ζ ζ

⎡ ⎤∂ ∂ ∂⎢ ⎥
⎢ ⎥∂ ∂ ∂⎢ ⎥
⎢ ∂ ∂ ∂⎢
⎢∂ ∂ ∂⎢ ⎥
⎢ ⎥∂ ∂ ∂⎢ ⎥
⎢ ⎥∂ ∂ ∂⎣ ⎦

⎥
⎥
⎥      (20) 

 
 คาของเมตริกซจาโคเบียนสามารถหาไดโดยใชคณุสมบตัิของการประมาณ ในการสราง
ความสัมพันธระหวางพิกัดทัว่ไปกับพิกัดเฉพาะที่ ดังแสดงในสมการที ่21 ดังนี ้
 

Jacobian Matrix = 

[ ]

[ ]

[ ]

1 2 8
1 1 1

2 2 3
1 2 8

1 1 1
1 2 8

...

...
: : :

...

N N N X Y Z
X Y Z

N N N

X Y ZN N N

ξ

η

ζ

⎡ ⎤∂⎢ ⎥ ⎡ ⎤⎢ ⎥∂ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥∂ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥∂ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥∂ ⎣ ⎦⎢ ⎥
⎢ ⎥∂⎣ ⎦

  (21) 

 
2.5 การอินทิเกรตเชิงตัวเลข (Numerical Integration) 
  ขั้นตอนการอนิทิเกรตที่ใชในการหาคาสตฟิเนสเมตริกซ  ซ่ึงเปนการอินทิเกรตเชงิปริมาตร  
ในงานวิจยันี้จะใชการอินทิเกรตเชิงตัวเลขดวยวิธีของ Gauss ซ่ึงหาคาของฟงกชันที่จุดใดๆ ที่กําหนด
ภายในชิ้นสวน ซ่ึงเรียกวาจดุเกาส (Gauss Point)  หรือจุดอินทิเกรต (Integration Point) คูณกับแฟคเตอร
ถวงน้ําหนกั (Weighting Factor) และหาผลการอินทิเกรตโดยการรวมผลคูณของแตละจุด คาแฟคเตอร
ถวงน้ําหนกัจะขึ้นกับตําแหนง และจํานวนของจุดเกาสที่เลือกใช แสดงไดดังสมการตอไปนี้ 
 

  [ ] [ ][ ] [ ] [ ][ ] 1 2 3
1

det
n

T T
i i i i i i

i
iB D B dv B D B J w w w

=

=∑∫∫∫   (22) 

  
โดยที ่   = จุดเกาส (Gauss Point) i

n  = จํานวนทั้งหมดของจุดเกาส (Gauss Point) ภายในชิ้นสวน 
  det iJ   = ดีเทอรมิแนนตของเมตริกจาโคเบียน 

1 2 3i iw w w i  = แฟคเตอรถวงน้ําหนกั (Weighting Factor) 
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2.6 การประมาณคาผลเฉลยจากผลของระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต 
 การประมาณคาความคลาดเคลื่อน จะประมาณจากระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต เทียบกับผล
เฉลยที่แมนยํากวา ซ่ึงในหวัขอตอไปนี้จะไดกลาวถึงรายละเอียดในการประมาณคาหนวยแรงใหมีความ
แมนยํายิ่งขึ้นโดยวิธี Superconvergence Patch Recovery (SPR) เพื่อใชเปรียบเทียบหาความคลาดเคลื่อน 
 โดยธรรมชาติของระเบียบวธีิไฟไนตเอลิเมนต หนวยแรงที่ไดจะมีความคลาดเคลื่อนแตกตาง
กันไปในแตละสวนของชิ้นสวน โดยท่ีทีต่ําแหนงเกาส (Gauss Point) จะมีคาหนวยแรงแมนยํากวาใน
ตําแหนงอ่ืนๆ ดังนั้นเราจึงสามารถประมาณคาหนวยแรงที่จุดตอไดแมนยําขึ้น โดยประมาณจากหนวย
แรงที่ตําแหนงเกาสรอบจุดตอนั้น ดังแสดงในรูปที่ 2 สําหรับวิธีที่ใชในการประมาณคานั้นทําไดหลาย
วิธี แตที่คอนขางยืดหยุนและไดคาที่แมนยําคือวิธีกําลังสองนอยที่สุดดังรายละเอียดดังตอไปนี ้
 สมมติใหหนวยแรงโดยประมาณ ( σ* ) เปนหนวยทีไ่ดจากการประมาณคาจากตาํแหนงเกาส 
ซ่ึงอยูในรูปของพหุนาม สําหรับกรณี 1 มติิจะมีลักษณะเปนเสนดังแสดงในรูปที่ 3 และลักษณะของเสน
จะขึ้นอยูกับกําลังและคาคงตัวของพหุนาม สําหรับกรณี 2 มิติหนวยแรงโดยประมาณมีลักษณะเปน
พื้นผิว มีคาดังสมการ 23.1 หรือในรูปเมตริกซ ดังแสดงในสมการ 23.2 
 
              (23.1) 2

0 1 2 3 4 ...a a x a y a xy a xσ∗ = + + + + +

                  (23.2) [ ]{ }p aσ∗ =

 
โดยที ่ [ ]p  =   ฟงกชันฐาน (Base Function) อยูในรูปตวัแปรของพหนุาม [1 x y z 

xy xz zy  xyz] 
{ }a  =   คาคงตัวของพหุนามซึ่งเปนตัวไมรูคาที่ตองคํานวณหา 

  { }0 1 2 3, , , ,...a a a a

 
หลักของวิธีกําลังสองนอยสุดคือตองหาคาคงตัว {a} ใหหนวยแรงโดยประมาณมีความแตกตาง

จากจุดทีป่ระมาณมานอยที่สุด ในกรณี 2 มิติเศษตกคางของกําลังสองของความแตกตางระหวางหนวย
แรงโดยประมาณและหนวยแรงที่ตําแหนงเกาสสามารถแสดงไดดังสมการ 24 
 

   ( ) ( ) ( )( )2*

1

, , , ,
n

i i i h i i i
i

R a x y z x yσ σ
=

= −∑ z

]

           (24.1) 

   ( ) ( ) ( ) [( )2*

1

, , , ,
n

i i i i i i
i

R a x y z p x y z aσ
=

⎡ ⎤= −⎣ ⎦∑            (24.2) 

 
 โดยที ่ ( )R a  = เศษตกคางของกําลังสองของความแตกตางระหวางหนวยแรง 
         = หนวยแรงที่ตําแหนงเกาส *σ
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       = หนวยแรงจากไฟไนตเอลิเมนต hσ

  n = จํานวนตําแหนงเกาสทั้งหมด 
 
 ในการหาคาคงตัวเพื่อใหไดเศษตกคางต่ําสุด ทําไดโดยกําหนดคาอนุพันธของเศษตกคางให
เทากับศูนย โดยหาอนุพันธเทียบกับคาคงตัวแตละตัว จะไดสมการซึ่งมีจํานวนเทากบัจํานวนของคาคง
ตัวดังนี ้

   (25) ( ) ( ) { } ( ) ( )*

1 1

, , , , , , , ,
Tn n T

i i i i i i i i i i i i
i i

p x y z p x y z a x y z p x y zσ
= =

⎡ ⎤ ⎡ ⎤ ⎡=⎣ ⎦ ⎣ ⎦ ⎣∑ ∑ ⎤⎦

 
หรือ  [A]{a}={b}       (26) 
  {a}=[A]-1{b}       (27) 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี 2 ตําแหนงเกาสในหยอมของจุดตอที่ตองการประมาณคา 

 
สําหรับจุดตอที่อยูบนขอบเขตของปญหา จํานวนจุดเกาสที่อยูรอบๆ จุดตอไมเพยีงพอในการหา

คาสัมประสิทธิ์ของพหุนาม {a} จึงจําเปนตองขยายขอบเขตออกไปดงัแสดงในรูปที่ 3  และในกรณีที่
ระนาบของวัสดุตางชนิดกัน การพิจารณาหนวยแรงที่จุดเกาสกจ็ะทําการขยายขอบเขตจุดเกาสออกไป
เชนเดยีวกัน 
 



 15 

 
 
 
 
 
   (ก)      (ข) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
     (ค) 

รูปท่ี 3 การประมาณคาคําตอบจากตําแหนงเกาส 
 

2.7 การประมาณความคลาดเคลื่อน (Error Estimation) 
 ในการปรับขนาดของชิ้นสวนใหมีความสอดคลองกับปญหาใดๆ นั้นมีขั้นตอนใหญๆ 
ตามลําดับดังตอไปนี้ หลังจากไดผลเฉลยจากระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนตในระบบชิ้นสวนที่มีลักษณะ
หยาบซึ่งเปนระบบเริ่มตน แลวจึงประมาณคาคลาดเคลื่อนในตําแหนงตางๆของปญหาจากผลเฉลยที่ได 
จากนั้นคํานวณหาขนาดชิ้นสวนที่เหมาะสมกับความคลาดเคลื่อนพรอมทั้งสรางชิ้นสวนขึ้นใหมตาม
ขนาดที่คํานวณได แลวจึงสรางสติฟเนสเมตริกซเพื่อคํานวณหาผลเฉลยตอไป กระทําซํ้าตามขั้นตอนที่
กลาวมาจนกระทั่งคาประมาณความคลาดเคลื่อนของผลเฉลยมีขนาดอยูในชวงที่ยอมรับได จึงใชผล
เฉลยสุดทายนัน้เปนผลเฉลยของระเบียบวธีิไฟไนตเอลิเมนตเพื่อใชประโยชนตอไป  

โดยปกตกิารคํานวณความคลาดเคลื่อนของวิธีการใดๆ ก็ตามจะทาํไดโดยการเทยีบคําตอบที่ได
จากวิธีการนั้นๆ กับผลเฉลยแมนตรง เชน 
  
                   (28.1) he u u= −

                   (28.2) heσ σ σ= −
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โดยที ่  = คาความคลาดเคลื่อนของการกระจัด e

u  = คาการกระจดัแมนตรง 
  = คาการกระจดัที่ไดจากการวิเคราะห hu

  = คาความคลาดเคลื่อนของหนวยแรง eσ
  = คาหนวยแรงแมนตรง σ

   = คาหนวยแรงทีไ่ดจากการวิเคราะห hσ

 
 แตในกระบวนการปรับขนาดของชิ้นสวนนั้น เราไมทราบผลเฉลยแมนตรงของปญหา จึงไม
สามารถหาความคลาดเคลื่อนตามสมการ (28) ได ตองประมาณจากการเปรียบเทยีบกับผลเฉลยอื่นที่มี
ความถูกตองกวาผลเฉลยจากระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต ดังแสดงในสมการที่ (29) สําหรับการ
คํานวณหาผลเฉลยที่ดีขึ้นนี้เราจะไดกลาวถึงโดยละเอียดในหัวขอถัดไป 
 
                  (29.1) he u∗ ∗= −u

                  (29.2) he σ σ σ∗ ∗= −

 
โดยที ่  = คาประมาณความคลาดเคลื่อนของการกระจัด e∗

u∗  = คาการกระจดัที่มีความถูกตองกวาผลจากระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต 

hu  = คาการกระจดัที่ไดจากวิเคราะหระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต 
  = คาประมาณความคลาดเคลื่อนของหนวยแรง e σ

∗

σ∗  = คาหนวยแรงทีม่ีความถูกตองกวาผลจากระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต 
  = คาหนวยแรงทีไ่ดจากระเบยีบวิธีไฟไนตเอลิเมนต hσ

 
 จากสมการ 28 และ 29  จะเหน็วาเราวัดความคลาดเคลื่อนเปนสเกลารในขณะคําตอบที่ไดจาก
ระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต มีลักษณะเปนเวคเตอร ซ่ึงมีความไมสะดวกในการนํามาใชงาน ดังนั้นจึง
ตองมีการนํารูปแบบอื่นที่มลัีกษณะเปนสเกลารมาใชแทนเวคเตอรของความคลาดเคลื่อน เชนใน
รูปแบบพลังงานความคลาดเคลื่อนดังแสดงในสมการที่ 30 
 

   
1
2

* * 1 *Te e D e dσ σ σ
−

Ω

⎛ ⎞⎟⎜ ⎟⎜= Ω⎟⎜ ⎟⎟⎜⎝ ⎠∫      (30) 

 
โดยที ่ *eσ  = นอรมพลังงานความคลาดเคลื่อน 

  = เวคเตอรความคลาดเคลื่อนของหนวยแรง eσ
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D  = เมตริกซความสัมพันธระหวางความเคนและความเครียด  Dσ ε=

Ω  = โดเมนที่พิจารณา เชน เฉพาะที่ (local) หรือ โดยรวม (Global) 
 

 นอกจากการแสดงผลในรูปของนอรมพลังงานแลวอาจใชนอรมในรปูแบบอื่นแทนได เชน 
แอลทูนอรม (L2 Norm) ซ่ึงมีรูปแบบในลักษณะเดียวกับนอรมพลังงาน แตไมมีพจนของเมตริกซ
ความสัมพันธ (D) ทําใหปริมาณการคํานวณลดลง คานอรมตางๆ ในสมการที่ 30 สามารถเขียนอยูในรูป
ของแอลทูนอรมไดดังสมการที่ 31  ถึง 35 ดังนี ้
 

   
1
2

2

Te e e dσ σ σ
∗ ∗ ∗

Ω

⎛ ⎞⎟⎜ ⎟⎜= Ω⎟⎜ ⎟⎟⎜⎝ ⎠∫              (31) 

1
2

2

TU dσ σ∗ ∗ ∗

Ω

⎛ ⎞⎟⎜ ⎟⎜= Ω⎟⎜ ⎟⎟⎜⎝ ⎠∫              (32) 

2 2

2 2 2
U U eσ

∗ ∗≈ +              (33) 

   2

2

e
U
ση =                (34) 

2
2

2 2

e

U e
η η

∗
∗

∗ ∗
≈ =

+
2

             (35) 

 
 โดยที่    =  คาความคลาดเคลื่อนสัมพัทธ (Relative Error) *η

   
2

U ∗  = แอลทูนอรมของหนวยแรงทีไ่ดจาก SPR 

   
2

U  = แอลทูนอรมของหนวยแรงทีไ่ดจากผลเฉลยแมนตรง 
 
 เมื่อไดคาประมาณของความคลาดเคลื่อนสัมพัทธโดยรวม แลวนาํไปเปรียบเทยีบกับความ
คลาดเคลื่อนสัมพัทธ ถามีความคลาดเคลื่อนมากกวาก็คํานวณหาขนาดของชิ้นสวนทีส่อดคลองกับความ
คลาดเคลื่อนเฉพาะที่ในแตละสวนตอไป 

 
2.8 อะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนต (Adaptive Finite Element) 
 อะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนต เปนแนวทางในการปรับปรุงผลเฉลยจากการวิเคราะหปญหา
ดวยระเบยีบวธีิไฟไนตเอลิเมนต ซ่ึงในปจจุบันไดมกีารกระทํากนัในสองแนวทางคอื 

1) การนําเอาโครงขายเอลิเมนตเร่ิมตนที่ใชมาปรับปรุงใหละเอียดขึ้น (Mesh Refinement) โดย
ยังคงเคาโครงเดิมไว ทําเพียงแตเพิ่มความละเอียดใหกับเอลิเมนตที่เหมาะสม 
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2)  การปรับเปลี่ยนโครงขายเอลิเมนตใหม (Remeshing) โดยไมมีเคาโครงเดิม คือสราง
โครงขายเอลิเมนตใหม ที่มคีวามละเอียดมากขึ้น โดยไมอาศัยโครงขายเอลิเมนตเดมิ 
 จะเห็นไดวาวธีิที่สอง (Remeshing) ตองอาศัยความชาํนาญในการสรางโครงขายเอลิเมนต ซ่ึง
เปนวิธีที่มีความยากและซับซอน เพราะฉะนัน้ในงานวิจยันีจ้ะขอกลาวถึงเพียง การทํางานของ
ขบวนการอะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนตตามวิธีที่ 1 (Mesh Refinement) เทานั้นดังตอไปนี้ 
 
 2.8.1 การทําใหโครงขายเอลิเมนตละเอียดขึ้น (Mesh Refinement) 
 ขบวนการเพิ่มระดับความเสรีใหกับโครงขายเอลิเมนต หรือที่เรียกวาการทําใหโครงขายเอลิ
เมนตละเอยีดขึ้น (Mesh Refinement) หมายถึง การจัดการกับระดับขัน้ความเสรี (Degree of Freedom) 
ใหกับโครงขายเอลิเมนตของปญหาที่จําลองมาใหมีจํานวนเพิ่มขึน้จากเดิมที่ไดจากโครงขายเอลิเมนต
เร่ิมตน เพื่อใหแบบจําลองโครงขายเอลิเมนตนั้น มพีฤติกรรมใกลเคยีงพฤติกรรมของโครงสรางปญหา
จริงที่มีระดับขัน้ความเสรีเปนจาํนวนนับไมได โดยมีแนวทางในการเพิ่มระดบัขั้นความเสรีใหกับ
โครงขายเอลิเมนตไว 3 แนวทางคือ 

1)  การเพิ่มระดับขั้นความเสรี โดยการแบงเอลิเมนตในโครงขายเอลิเมนตใหมีขนาดเล็กลง เพื่อ
เพิ่มจํานวนเอลิเมนตใหมีมากขึ้น โดยที่เอลิเมนตที่ใชยังคงใชชนดิเดิมเหมือนกันทั้งหมดวิธีนี้เรยีกวา 
ขบวนการเพิ่มระดับขั้นความเสรีแบบ h-Refinement 

2)  การเพิ่มระดับขั้นความเสรีใหกับโครงขายเอลิเมนต ดวยวธีิการเพิ่มระดบัขั้นพหุนาม 
(Polynomial Degree) ในฟงกชันประมาณคาในชวง (Interpolation Function) โดยที่ไมเปลี่ยนแปลง
ขนาดและจํานวนเอลิเมนตในโครงขายเอลิเมนตเดิม การทําเชนนี้เปนการเพิ่มระดับขั้นความเสรีอีก
แนวทางหนึ่ง ซ่ึงเรียกวิธีนีว้า ขบวนการเพิม่ระดับขั้นความเสรีแบบ p-Refinement 

3)  การเพิ่มระดับขั้นความเสรีใหกับโครงขายเอลิเมนต ดวยวิธีผสมทั้งสองวิธีขางตน  ซ่ึงเรียก
วิธีนี้วา ขบวนการเพิ่มระดับขั้นความเสรีแบบ h-p Refinement 
 สําหรับเทคนิคการเพิ่มระดบัขั้นความเสรีใหกับโครงขายเอลิเมนต อาจจําแนกไดสองรูปแบบ
คือ 

1)  การทําใหโครงขายเอลิเมนตละเอียดขึ้นแบบสม่ําเสมอ (Uniform Mesh Refinement) 
หมายถึงการเพิ่มระดับความเสรีใหกับโครงขายเอลิเมนต  ทุกเอลิเมนตพรอมกันในโครงขายเอลิเมนต 

2) การทําใหโครงขายเอลิเมนตละเอียดขึ้นแบบอะแดฟทีฟ (Adaptive Mesh Refinement) 
หมายถึง การเพิ่มระดับขั้นความเสรีใหกบัเอลิเมนตในโครงขายเอลิเมนต โดยเลอืกเพิ่มใหเฉพาะเอลิ
เมนตที่มีความคลาดเคลื่อนมากกวาคาความคลาดเคลื่อนที่ยอมใหเทานัน้ ดงันั้นจะเหน็ไดวา
ประสิทธิภาพของวิธีนี้จะดีกวาวิธีแรก แตขั้นตอนการวเิคราะหจะมีความซับซอนมากขึ้น ทฤษฎกีารลู
เขาสามารถนํามาใชในการหาคาความคลาดเคลื่อนขั้นตอนตนได 
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2.8.2 วิธีเอชอะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนต (h-Adaptive Finite Element Method) 
 วิธีเอชอะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนต (h-Adaptive Finite Element Method) เปนกระบวนการ
วิเคราะหปญหาดวยระเบยีบวิธีไฟไนตเอลิเมนต และมีการควบคุมคาความคลาดเคลื่อนของผลเฉลย 
โดยการแบงเอลิเมนตเดิมในโครงขายเอลิเมนตใหมีขนาดเล็กลง เพื่อเปนการเพิ่มระดับความเสรี โดยเอ
ลิเมนตใหมที่เกิดขึ้นจะมีชนดิเดียวกับเอลิเมนตเดิม การที่จะรูวาควรแบงเอลิเมนตใด ก็ทําโดยตรวจสอบ
คาคลาดเคลื่อนแตละเอลิเมนต เอลิเมนตใดมีความคลาดเคลื่อนมากเกินกวาคาที่ยอมให ก็จะแบงเอลิ
เมนตนั้น การทําเชนนี้จะทาํใหไดโครงขายเอลิเมนตที่เหมาะสม เพราะเปนการเพิม่ระดับขั้นความเสรี
ใหกับโครงขายเอลิเมนตตรงตําแหนงที่มีคาความคลาดเคลื่อนมาก ทําใหประหยัดจํานวนระดับขั้นความ
เสรี และทําใหผลเฉลยโดยประมาณของปญหาที่วิเคราะหได มีคาเขาสูผลเฉลยที่แมนตรงดวยอัตราที่เร็ว 
ซ่ึงเปนหัวใจสาํคัญของขบวนการอะแดฟทีฟ ซ่ึงมีงานวิจัยทีเ่สนอวิธีเอชอะแดฟทฟีไฟไนตเอลิเมนตกับ
ปญหาลักษณะตางๆ ที่ประสบผลสําเร็จแสดงใหเห็นวาวิธีนี้สามารถควบคุมคาคลาดเคลื่อนไดในเกณฑ
ที่นาพอใจคือประมาณรอยละ 5  
 วิธีเอชอะแดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนต (h-Adaptive Finite Element Method) มีผูนําไปใชอยาง
แพรหลายทําใหเปนที่นยิมในงานวจิัยและงานทางวิศวกรรมตางๆ ซ่ึงสามารถสรุปวิธีการไดดังนี ้

- หลังจากวิเคราะหปญหาดวยวิธีระเบียบวิธีไฟไนตเอลิเมนต ก็จะไดผลเฉลยโดยประมาณ 
( ) แลวนําตรวจสอบคาความคลาดเคลื่อน hu

- กําหนดคาที่ยอมใหในรูปของสัดสวนของคาความคลาดเคลื่อนตอผลเฉลย เชน กําหนด
คาที่ยอมให (η ) เทากับ รอยละ 10 

- คํานวณคา  จากสัดสวนของคาความคลาดเคลื่อนโดยประมาณตอผลเฉลยโดยประมาณ 
ที่รวมกับคาความคลาดเคลื่อนโดยประมาณ ดังแสดงในสมการที่ 36 

η

 

( )

1
22

2
2 2

2 2

e

U e

σ

σ

η η
∗

∗

∗ ∗

⎛ ⎞⎟⎜ ⎟⎜ ⎟⎜ ⎟≈ = ⎜ ⎟⎜ ⎟⎜ ⎟+⎜ ⎟⎟⎜⎝ ⎠

     (36) 

 
 โดยที ่  = คาความคลาดเคลื่อนสัมพัทธโดยประมาณ η

  η  = คาความคลาดเคลื่อนสัมพัทธที่ยอมให 
2

2
e∗  = กําลังสองของนอรมพลังงานของคาความคลาดเคลื่อนโดยประมาณ

ของการเปลี่ยนตําแหนงแบบวงกวาง (Global)  
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2

2
u∗  = กําลังสองของนอรมพลังงานของคาการเปลี่ยนตําแหนงแบบวงกวาง 

(Global)  
 เปรียบเทียบ กับ η η ถาหาก η η> ก็แสดงใหเห็นวา คาความคลาดเคลื่อนของผลเฉลยนั้นยัง
คามากกวาคาความคลาดเคลื่อนที่ยอมใหดังนั้นจึลตองมีการปรับปรุงโครงขายเอลิเมนต โดยทําให
โครงขายเอลิเมนตละเอียดขึน้ ซ่ึงทําไดโดยการแบงเอลิเมนตใหมีขนาดเล็กลงเพือ่เพิ่มจํานวนมากขึ้น 
ตอจากนัน้ก็กลับไปวิเคราะหหาผลเฉลยใหมอีกครั้ง และทําซํ้าจนกวาจะได η η< แสดงวาความ
ถูกตองของผลเฉลยที่อยูในเกณฑทีย่อมรบัไดแลว  จากขบวนการทีส่รุปขางตนนี้ จะพบวาวิธีเอชอะ
แดฟทีฟไฟไนตเอลิเมนตมีการคํานวณทีเ่ปนระเบียบ ไมซับซอนและสามารถกระทําในระดับเอลิเมนต
ได 
 สําหรับผลงานวิจัยทีเ่สนอเกีย่วกับเทคนิคการสรางรหัสโปรแกรมการทาํใหโครงขายเอลิเมนต
ละเอียดขึ้นในวิธีเอช (h – Adaptive) มีผูเสนอไวดังนี ้
 Devloo, Oden และ Strouboulis (1987) ไดเสนอเทคนิคการจัดสรางรหัสโปรแกรม สําหรับการ
ทําใหโครงขายเอลิเมนตละเอียดขึ้นดวยการแบงเอลิเมนตเดิมใหมีขนาดเล็กลง โดยเสนอเฉพาะกรณี
ส่ีเหล่ียม การแบงเอลิเมนตจะแบงจากหนึ่งเอลิเมนตออกเปนเอลิเมนตยอยส่ีเอลิเมนต และไดเสนอเท
คนิดการแบงเอลิเมนตใหเปนไปตามกฎที่เรียกวา กฎหนึง่ระดับ ( 1 – Level Rule) หมายถึงเอลิเมนตที่
ติดกันจะตองมีความแตกตางของระดับการแบงมากที่สุดเทากับหนึ่ง ซ่ึงจะทําใหเอลิเมนตใดๆ มีเอลิ
เมนตที่ติดกับแตละดานไดสูงสุดดานละสองเอลิเมนต ดังแสดงในรปูที่ 4 เดิมมี 4 เอลิเมนต(A,B,C,D) 
เมื่อตองการแบงเอลิเมนต B ก็จะทําการแบงครึ่งดานทั้งสี่ไดเอลิเมนตยอย 4 ตัวคือ i,ii,iii,iv สังเกตวาจะ
เกิดจดุตอบนดานเอลิเมนต A และ C ซ่ึงจะถูกสรางเปนจุดตอที่มีระดับขั้นความเสรีแบบไมปกติ 
(Irregular Node) หรือเรียกวาจุดตอแบบถูกบังคับ (Constrained Node) ทั้งนี้เพื่อใหเกดิความตอเนื่องของ
คาเปลี่ยนตําแหนงระหวางเอลิเมนต และหากตองการทีจ่ะมีการแบงเอลิเมนต i จากกฎหนึ่งระดบัจะไม
สามารถแบงไดทันที จะตองทําการ 
แบงเอลิเมนต A เพื่อใหไดเอลิเมนต v,vi,vii,viii เสียกอน จึงจะสามารถแบงเอลิเมนต i ได ดังนั้นจุดตอ
บนดาน A ที่เปนจุดตอแบบถูกบังคับก็จะเปลี่ยนเปนจดุตอที่มีระดับขัน้ความเสรีแบบอิสระ และจะไดเอ
ลิเมนตที่มีขนาดเล็กลง มีระดับการแบงเพิ่มขึ้นหนึ่งระดับคือเอลิเมนต w,x,y,z ซ่ึงจะเกิดจดุตอแบบถูก
บังคับเพิ่มขึ้นที่ดานของเอลิเมนต D,ii,iv.vi ทําใหตองมีการจัดการทีจุ่ดตอเพื่อใหเกิดความตอเนือ่งของ
คาเปลี่ยนตําแหนงระหวางเอลิเมนต ซ่ึงจะไดกลาวในหวัขอถัดไป 
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รูปท่ี 4 ลักษณะขอกําหนดตามกฎการแบงแบบหนึ่งระดบั 

A B 

C D 

A 
i 

C D 

ii 

iii iv 

v 

C D 

iii iv vii viii 

vi ii z y 
w x 

จุดตอแบบอิสระ 
จุดตอแบบถูกบังคับ 

 
Demkowicz และคณะ (1989) ไดเสนอเทคนิคการแบงเอลิเมนตแบบหนึ่งระดับ เชนเดียวกบั 
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โดยที ่  = ผลเฉลยของคาการเปลี่ยนตําแหนงไฟไนตเอลิเมนต hu

  = สัมประสิทธิ์คาความเหมาะสม เพื่อทําใหเกิดความตอเนื่องของคา
เปลี่ยนตําแหนงระหวางเอลิเมนต 
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รูปท่ี 5 แสดงถึงความไมตอเนื่องของคาการเปลี่ยนตําแหนงที่เกิดขึน้ระหวางเอลิเมนต 


