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A. Frame

ข้อมูลต่างๆ  (Data)  ของโปรแกรม

  ข้อมูลหลกั

- Node หรือ Joint

- Member

- แรงกระท าภายนอก 

  ข้อมูลช่วยเหลือ

- Grid

- Section Name
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- Member

- Node หรือ Joint จะมีอยู ่5 ชนิด Pin Joint , Rigid joint,

Hinge Support, Roller Support และ Fix Support 

  - แรงกระท า ซ่ึงมี 2 ประเภทใหญ่ ก็คือ Force และ Moment

Quick Guide
A. Frame



Grid    

         คือเสน้แสดงค่าพิกดั ท่ีตดักนัอยูบ่นระนาบ  (Plane) เป็นส่วนช่วยเหลือในการ
ก าหนด  Node หรือ Joint ในการสร้างภาพโครงสร้าง แทนการก าหนด ดว้ย การ
ป้อนตวัเลข A.Frame ไดเ้ตรียม Grid ไว ้2 ลกัษณะ 

-  P-Grid ( Program Grid ) 

- M-Grid (Manual Grid)
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Section Name   

         คือการก าหนดช่ือเรียกหนา้ตดัวสัดุ ใหช่ื้อนั้นเป็นตวัแทนคุณสมบติัทาง
        กลศาสตร์ ของวสัดุท่ีจะมาใชเ้ป็น Member  

E

G

Iz , Iy

J

A

w

Section Name

Member 11

Member 24

Member 57
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ขั้นตอนการใช้งานโปรแกรม

 1    ก าหนด ค่าเร่ิมตน้ต่าง ๆ เช่นช่ือโครงการ ระบบหน่วยแรง (SI  or Metric) เป็นตน้

 2    สร้าง Section Name   และ บนัทึกขอ้มูลเฉพาะ Section Name เอาไวใ้ชง้านอ่ืน ๆ ได้

3    สร้าง M-Grid ใหค้รอบคลุมโครงสร้างทั้งหมด หรือ มากท่ีสุดเท่าท่ีจะเป็นไปได้

 4    ก าหนดต าแหน่งของ Joint ต่าง ๆ ดว้ยการสร้างภาพโดยใช ้Mouse Click ท่ี M-Grid

5   สร้างภาพ Member โดยใช ้Mouse ลากเสน้ระหวา่ง Joint 

6    ป้อนขอ้มูลแรงกระท าภายนอก ดว้ยการวาดภาพโดย Mouse 
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ขั้นตอนการใชง้านโปรแกรม (ต่อ)

 7   บนัทึกขอ้มูล เป็นระยะ

 8   สัง่โปรแกรมวเิคราะห์ขอ้มูล

 9   เรียกดูผลลพัธ์ จากตารางผลลพัธ์

 10  ดูผลลพัธ์ท่ีเป็นภาพ

 11  ดูผลลพัธ์ เฉพาะจุดท่ีตอ้งการ ในภาพโครงสร้าง

 12  พิมพผ์ลลพัธ์ออกทางเคร่ืองพิมพ์
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ระบบพกิดั 3 มติ ิ(3D Coordinate) ท่ีเก่ียวขอ้ง มี 2 ระบบ

• Global Coordinate คือระบบพิกดัใหญ่ หรือระบบพิกดัรวม ของ
โครงสร้าง ใน  โปรแกรม A.Frame จะก าหนดให ้ระนาบ XZ เป็นระนาบ
ในแนวระดบั ( Horizontal Plane ) และ แกน Y เป็นแกนตามแนวด่ิง 
(Vertical Axis )

•  Local Coordinate คือระบบพิกดัเฉพาะตวั ของแต่ละ Member โดยจุด 
Origin ของระบบพิกดั อยูท่ี่ จุดเร่ิมตน้ของ Member  แกน X จะไปตาม
แนวแกนของ member แกน Y จะตั้งฉากกบั แกน X และ ระนาบ XY ใน
ระบบ Local Coordinate จะตั้งฉากกบัระนาบ XZ ใน Global Coordinate  
ส่วนแกน Z จะตั้งฉากกบัระนาบ XY
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ก าหนดทิศทางของแกน ระบบพิกดั และทิศทางของโมเมนต์

กฎมือขวา – ทิศทางของแกนระบบพิกดั 

น้ิวหวัแม่มือ = แกน X     น้ิวช้ี  = แกน Y    น้ิวกลาง = แกน Z

น้ิวช้ี ช้ีข้ึนบน

กฎมือขวา – ทิศทางของโมเมนต์

         ก าหมดั แลว้ใชน้ิ้วหวัแม่มือช้ีออกมา

         น้ิวหวัแม่มือคือทิศทางของโมเมนต ์ ทิศทางของน้ิวช้ี คือทิศ  
ทางการหมุนของโมเมนตบ์วก
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