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1. •snoasiaa^i.i.asjfisuan'ycusjiavns; ^ a v I ^ i n ' l u . ' U ' u a n a a - a f n i i P i l a ' u l v n v n ^ ^ Q n a f n f i ^ l u a s ; 

m i a f n a ^ l ^Tuaa-af i f fTw a ' l m a a^fifn ' tf a^aviT'^'ufii'unan a n y a - u i m 

isuy«Bav^y^ni^myaiaa^nii iaaaylviQvin^?'3na? i ' i f(^ '5uas ; n ' i '3a? i i?i^ '5 (Mul t ibody 

Muscu lo ske le ta l model ing) vn^ainspnci^i 'si.i.asinTjapiifiw'f c i i v i f ya i f i a^na lnmi iP iaay lvn ' i j a - J in - jn ia 

uwa (mechan i c s o f h u m a n body s imulat ion) u a n i a i i s M w a n i s v i y n y ^ i j y y l p i i ^ n ^ s ^ n u a s n m y i . ' u a 

' I I I M 

iSaStJ^aywBnuaiJnicu ima'^SaLPila'aH aas^^ t̂u^eiay'jay î'h aasna-̂ nywaT.yiiJtja-JLi.î 'tja-ananyi'ua 

uwasidiy ( ind iv idual m u s c l e forces ) V i 1 a m i i a a a y y a m - 3 a s ; i a a ^ (micro -mot ion) uî uasilyiyŷ ly 

aa îasiiwtn^ ( na tu ra l jo in t ) v i l a a a ^ i a m a y (joint prosthesis) kaenyTaatlfu^iimaanaa-aitasiiiJaay 

1. a a v l - a i n f l a i w d a i v i f a m p a a u a s i r a p w a ^ y T P c n p a i f n i i^\a^x 1 (Node-Lock 

L i cense ) 

2. ^ a v j y u a f l a i ' a y c i s ^ v i f p u i w y n ^ n w i t a s i n ' i ' j a a f n i i i a y f n i f i a y a n y a y 2 "(M (F loat ing 

L i cen se ) 

Pinjfinynjsi.a'W'isi 

1. isuunn^eii ' i - a p i h i m y a i a a ^ I a i ^ n i s^^niiasnaiiJiyaywEj e m y T j a j i f n ^ l ' a n n m i ^ ' ^ ^ i i m y a i a a ^ 

(mode l ) ainaa '^ i.nypiaLma ( m o d e l repository) Vi1ai,1u?iii'3'was?iiyaini,iy^y (bot tom-up) Lias 

t l f y n T S ' U i s E j n ^ ' y (appl icat ion) a n n a a ^ m y ^ i i m a H i i l y n i ' j ' i J i s a n ^ a ' ^ iyy^ i a ^ f n ' j la 

2. d a a - ^ i n a ^ i i i a y ( m o d e l repository) I ' ^ a a s a a n t y n n i i a a n ^ f i i m y a i a a ' ^ v i L v i y i s a y n a n i ^ i J i s a j n ^ l . ' B 

^jiyafTwaism-a ^ l a a s a a n l a y p f a i m a a n a a ^ t y m i v i n n a n i i y ' U i s a n T ' y (dai ly activit ies) ^ 

w a i m y a n a a ^ y f l i J p y ' w y s n a a ' i J n i a l a i - ^ ^ mx a n i a n y i i l y ^ y l aa l j i ^ i a^J i i ya in ' ^^a imaa iaa^a -a t ip l 

3. S a i 'W ' i ' l ymi l i l ' j i in iy (Scr ipt programming) maWa!'i'3ahLmyaiaa-3 a a u a y m ^ a n a a ^ h i a n s w 

i i a sna ' 5 i ywafn ' 3anaa -3 i i a swanT59 ia ' 3nsM 

4. a i W T j a i a ' ^ f a l ' H a a C3D T . y n T s w i a a a y l y i a a a w a T L a p s ' M i i a a a i y m S a a u a s n a a n a ^ l a a y n a a l a 

( Inversed Dynamics ) 

5. aiwiiaafi-^iiviyaaiiii^ aiaa-̂ maaiyaaivtiiii-aasyiaynayiaCiayal'̂  (V irtual Ground React ion 

Force ) ainlyiaaviaaiaaayaialrlaa C3D iias BVH 
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6. £iv1^n'ayniiaantjay'ia'(ja-3"ii-3m!J Scaling Funct ion v lan3JT5aWm'5aa ia ' t ) y i a p -3 fnaa '3a iv iaya 

L inear Scaling, Fat mass Scaling, Anth ropometr i c Scal ing 

7. n T j H ^ i y a i u i i f i T . ' a l a w i i .aan iTvjvJa (Graphical User Interface, GUI) u a s i m t j v i y i a a ^ a a n j j 

(Conso le app l i cat ion) 

8. pnaiJijanaa-3in-3ma (body m o d e l ) i i l y u a a i i l a ( open ) u a s l a i a m i i ' u i a - J ' i i a n ^ a - ^ ( va l idated) 

9. ^aimuaiaa-a a i J J T j a t l f u u n w n a i y w n y a a a i y i n - ^ m a l a ( anthropometr i c m o d e l scaling) 

10. wauaoaiaa-^ any i iaLdaay i tJ lMmnaan i^n i s 'wt f^T: rLav^nsaa '3ay l t i l a (pat ient-speci f ic m o d e l 

morphing) 

11. S i m a - ^ S a l y m i T i P i P s y u a s a n a a - j n a n i i y U i s a T i y ^ i ^ «] (dai ly act iv it ies analys is ) 

12. S i m a ^ f l a t u n i i f i n w i i a i i s i ^ a a u t J i a a s t J i i i v i i a a i v i J J i s a j j (built- in pa ramete r studies and 

opt imizat ion) 

13. S i R i a - j S a t y m p i a n s M mmmihQMmv ( inverse dynamic s ) r i a ^ n a ^ ' f f f a y n m j-nmjEjay 

( inverse - inverse dynamic s ) l,l,asaa'U?llf1^'fvi?yn'UU1-3 ( f o r ce -dependent k inemat ics ) 

14. S p 9 i 3 J ? n y i i a l y m i w a y w a ( interface) n u f l a v l w i n p i p i n s y v u - j w i y Finite E l e m e n t Analys is 

S y s t em \mr\ Ansys, Abaqus u a s a y 1 i r i a i i f ^ i i sMpms jm la ^ M p i ' j ^ c i i n ^n ' j s gn^n^ p Xmait 

wi'^ 1 ' i j a ' 3 n i ' 3 i , f i a a y l vnpna l r a f n9 sm i s ' ^ i ? i w i - 3 ^ (specif ic loading condit ions) ixiMm 

15. S p n i 3 J f n 3 j n i a l y m i i ? a y ^ a ( interface) ny^a 'HmniaanaiJ 'uyi ' i^ncienijS^ (3D CAD) I ^ a ? n 3 J i i a 

u n m w d i y ^ y u ' U ' u (part m o d e l ) vieip^'ly Sol idWorks mynt^°nHLnwil2ayiNy5niJW9i , m y a i a a-3 

yy 'WEj^ i3jn i i i ) i s ; t j n ^ ' a y i w a -3n i i l^ 

16. d p n i u a i y n i a l y m i i ^ a u p i a ( inter face) n u i s i y - u ^ u m n m i i P i a a y l v n (Motion Capture Sy s tem) 

av i y fuu i - ^ ( force p la te ) iiasailn'jfUT '^rnivii-any 'ua 'ananjJi 'ua (EMG) leiCiayai^ I ^ a f u m ^ a j j a t y 

i i J i m y C3D f o rmat iicis;yi^a3ja3Jia ' iaa-3 I I P I I I S -M ua i ;v iT3ia-3 iy^alw 

17. S f p n u e n y i i a l y n T j i ^ a j j ^ i a ( inter face) n y s n y ^ a y a a^doyiJ 'uwEJ (anth ropomet r i c databases ) m a 

l ^ t y m p m n s i ' M n T J i ^ y (Gait Analys is ) m a a i i y a s ^ o n i i ^ m ' l y n i p m ' ant 'MlPi i -^n ' j s i^nLias; 

n a m m a ^ l a f n ^ - U f y ^ T i m y H m n y (match ) w i y f n i i v i«?iaim , ^ a s a y l ? i-3itj a a s m y i a i q ^ ^ y f j n a ' i - j 

•tiawa ( f unc t i ona l jo int cen te r ) T^oawTyy^i ioiM^wanii9iP)iisMyin-3V^a?iifi^^waaypinciwii,ifi5i 

aeiflifiwi ( dynamic s k inemat ic and kinetic results) iiasui^^^a^naiyiyaii^icisiy^ii .ss^^atnaii.^atai^ 

( indiv idual m u s c l e and jo int forces) 

18. ue i ^^wf im ia i aa ' J i . i a s i f nPLa i ' i s 'M a t j l y i i l L m y n n r l u a j i a i y i i o T J f y l y a d l y i i J u y y y w a - ^ n n i l ^ 

w i p - j i l g f i l t n y i ^ a p i a (joint react ion force) l u i u y w im y i a n T j n i s i w y ( ind iv idual act ivat ion) 

y nmymamp i f ^ i dQy^ ' l ^ 1 (major m u s c l e b ranches ) 

19. ?inyiiad-3aanwann?anaa-3uas;ni'39iPiiis;MliJfl' '5'3t!yyBy i w Microsoft E x ce l , MATLAB, i i lyp)y 

20. OTay5<aavj4nii{lyLmya«u3y5maaniijyQaouyyn^My^wH^ (Node- locked Facu l t y 

Research L i cen se for 1 user) Hnytfi1a-3PiaywLwaflmvitJ-3yy-3ima-3 ayyiJi5i^°T4 
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2. i l a y l n a y i 

1. w'unawâ d̂ yayflinaivi I^ali^?i^uaj;viiniivi?ifiayLa1e^H^ 

2. TuiJ'ssnwny'B'ii^ynn^a^ v^iajjyimi«8a3jvj1"5'33jasilvidaa''i-3yaa l ilyfuairiTu^i'iafy'w?!^ 

i l a v i a a i m iisisl.yisasfyiJisny^a'^Hylnni^'S'iafiayniiH^iyvin 6 i ^ a y 
av 

3. Sfjflani'sH-̂ nyfinwlyiavilafn'W'iâ nq'y atin̂ yaa hxiixi l ' B ^ iiaŝ lvlapjyamiH^nynuw 

•tfaijailisnay dyiilimy *.pdf) Tj^nminyTOya^n^viyî Hilayfaa 
av av M avav i a v « ) i v d | Q v o i a v c ^ d j ov o ' ^ i M 

4. w'i)ia^a-3L^"3ynnii,i.^-3^-3lvii,i)y?iquviyanviynaannmaw vi iaainwqaviyaiv iynaly ' iJ i s i i .y iP iLv ia 

iianii<Bav^^iuiayya^aa-3nn'3LP)^aylvi'3vin-3^ina?iif(^iii,asinnia?infi?ii Î aHHywu^^a t̂̂ fymi 
•g g g» 

^ i L m y a T M i i n a I y i J i t m ? i l y i a 

3 . n n v i y ^ a y p F n lyyaandi 120 T U 

4. nnviwd-JDa-j Idyaandn 120 oy 

5 . I 4 i 1 y 1 y m i a ^ v n i i l y i l y 900,000.00 onvi ( imuc i yynv i ooy ) 

6. • j n f n n s p ^ itlyily 900,000.00 y i v i ( i m u e i y y i v i m y ) 

7. v t a n m n i 'Mn ' i ' f w a T j a i n p i f i i a a n ' i i a i a y a HviPinma!«M-3n?n 

8 . f i m y v i g i - a y a y oj ?\miim?\mi yvniyiaiaa îlyFiiyviioIiai a^Pifnw 

9 . v i y i a - j n y f y w ^ K a y ^ ' i m y n T S 

l̂ypia-̂ uasTÔ  naŵ iyw?!̂  piaiii'Ma^nw yvnoyiaiaamypiiyviiolî  

63 vyi 7 fiyyi'̂ aw-yaiy'ion w°iyfia-3(=iin'tt a°nyiaa-3Pi?fTW a-aw îypiiyion 26120 

E-mail : sureeporog.swu.ac . th 

IvilPi'WlBUasilviien^ 0 2649 5770 V i la 0 2649 5000 m 22510 

f i c u s n i i y n i i a ^ y n ^ i 4 ' « ) a y i ' i ) ( ? i ' i j a ^ 4 i y v i 1 a ? n o a s t a a ^ f l a ! a n i : f n j s t Q v ^ i s i t a j ; ^ ^ ^ ^ 

e\nti A ilisisnyn^iynTS 
(w'iiiapiienjina'Tj!! ^i.ayayffln^ layiai) 

^fr^.....fff!^h::r. n i iynn 

(aianifj mam mYimmvw) 

I 
a^^a .rrf7C3 ̂ ' n i iyni i 

(aiania ilnian ilniasiyis) 
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