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บทคดัย่อ 
บทความน้ีน าเสนอการออกแบบและสร้างชุดทดลองการ

ควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์  ชุด
ทดลองน้ีประกอบไปดว้ย 1. แมกเนติกคอนแทคเตอร์ 2. รีเลย ์24 โวลท ์
3. มอเตอร์สามเฟส 4. โอเวอร์โหลดรีเลย์ 5. สวิตช์กดติดปล่อยดับ 6. 
หลอดไฟแสดงผล 7. โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และ 8. ใบ
งานที่ ใช้ในการทดลอง  โดยสามารถต่อวงจรทดลองและเขียน
โปรแกรมควบคุมการท างานของมอเตอร์ได ้4 แบบ คือ การท างานแบบ
สตาร์ทตรง แบบตามล าดบั แบบกลบัทางหมุนและแบบสตาร์ทสตาร์-รัน
เดลตา้ ชุดทดลองที่น าเสนอน้ีไดถู้กสร้างขึ้นและท าการทดสอบ ผลการ
ทดสอบแสดงให้เห็นถึงการท างานที่น่าพอใจของชุดทดลองน้ี 
 
ค  าส าคญั : ชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟส, โปรแกรมเมเบิลลอจิก 
                 คอนโทรลเลอร์, แมกเนติกคอนแทคเตอร์ 

 

Abstract 
 This article presents the design and construction of 3 phases 

motors control experiment set by programmable logic controller. The 
experiment set composes of 8 parts (1. Magnetic Contactors, 2. Relays 
24 V, 3. Three Phases Motors, 4. Over Load Relays, 5. Push Button 
Switches, 6. Pilot Lamps, 7. Programmable Logic Controller and 8. 
Laboratory Sheet). All circuits can connect and programmable to 
control performance of motors into 4 types (Direct Start, Sequence Run, 
Direction Movement and Start Star-Run Delta). This experiment set is 
constructed and tested and its performance is demonstrated to be 
satisfactory. 
 
Keywords : 3 Phases Motors Control Experiment Set, Programmable 
                    Logic Controller, Magnetic Contactors 

 
 

1. บทน า 
ปัจจุบันเทคโนโลยีการผลิตในโรงงานอุตสาหกรรม  มีการ

พฒันาไปอย่างรวดเร็วและมีความตอ้งการที่จะลดตน้ทุนและเพิ่มผลผลิต  
ดงันั้ นจึงไดมี้การน าโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์มาใชใ้นการ
ควบคุมการผลิต เพื่อที่จะท าให้ขบวนการผลิตนั้นมีประสิทธิภาพ รวดเร็ว
และเป็นการประหยัดต้นทุน  เร่ืองค่าแรงงานและค่าใช้จ่ายต่าง ๆ 
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ จึงได้เข้ามามีบทบาทในงาน
อุตสาหกรรม เช่น  อุตสาหกรรมรถยนต์  อุ ตสาหกรรมอาหาร 
อุตสาหกรรมอิ เล็ กทรอ นิ ก ส์  เป็น ต้น  โปรแกรม เม เบิ ล ลอ จิก
คอนโทรลเลอร์ถูกน ามาใชส้ าหรับการควบคุมเคร่ืองจกัร ควบคุมมอเตอร์ 
ควบคุมสายพานล าเลียง หรืออุปกรณ์ต่าง ๆ ในงานอุตสาหกรรม  การน า
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์มาใชใ้นงานอุตสาหกรรมสามารถ
ช่วยลดแรงงานของคนงาน ท าให้ช่วยลดค่าใชจ่้ายในการผลิตได ้โรงงาน
อุตสาหกรรมจึงใชโ้ปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม
แบบอตัโนมตัิแทนการควบคุมแบบใชค้นซ่ึงใชแ้มกเนติกคอนแทคเตอร์ 
ร่วมกับรีเลย์เท่านั้ น ดังนั้ นความรู้และทักษะเก่ียวกับโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอนโทรลเลอร์จึงเป็นส่วนหน่ึงที่ทางสถานประกอบการ เช่น
โรงงานอุตสาหกรรมจะพิจารณารับพนักงานเข้าไปท างาน  เพื่อเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการท างาน มีผูว้ิจยัหลาย ๆ ท่านไดอ้อกแบบและสร้าง
เคร่ืองต้นแบบของการควบคุมมอเตอร์สามเฟสแบบอัตโนมัติ ด้วย
โปรแกรมเม เบิลลอ จิกคอนโทรล เลอ ร์  [1]  คณะผู ้จัดท า จึง เกิด
แนวความคิดในการออกแบบและสร้างชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์
สามเฟสดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ โดยมีวตัถุประสงค์
เพื่อให้เกิดทกัษะในการต่อวงจรจริงในการควบคุมมอเตอร์และลดตน้ทุน
ในการซ้ือชุดทดลองที่มีราคาแพง โดยมีขอบเขตการท างานดงัน้ี 

1. ใชโ้ปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม 
2. ใชต้่อวงจรทดลองและเขียนโปรแกรมควบคุมการท างาน

ของมอเตอร์ได ้4 แบบ คือ การท างานแบบสตาร์ทตรง แบบตามล าดับ 
แบบกลบัทางหมุนและแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 

3. มีใบงานที่ใชใ้นการทดลองได ้4 การทดลอง  
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2. การออกแบบและด าเนินการสร้าง 
2.1 โครงสร้างของงานที่น าเสนอ  

การออกแบบและสร้างชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟส
ดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์     มีโครงสร้างแสดงดงัรูปที่ 
1-3 โดยชุดทดลองประกอบไปดว้ย [2]        1. แมกเนติกคอนแทคเตอร์ 
2. รีเลย์ 24 V 3. มอเตอร์สามเฟส 4. โอเวอร์โหลดรีเลย์ 5. สวิตช์กดติด
ปล่อยดบั 6. หลอดไฟแสดงผล 7. โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์
และ 8. ใบงานที่ใชใ้นการทดลอง โดยสามารถต่อวงจรทดลองและเขียน
โปรแกรมควบคุมการท างานของมอเตอร์ได ้4 แบบ [3]  คือ การท างาน
แบบสตาร์ทตรง แบบตามล าดบั แบบกลับทางหมุนและแบบสตาร์ท
สตาร์-รันเดลตา้ 

 
รูปที่ 1 โครงสร้างของชุดทดลองดา้นหน้า 

 
รูปที่ 2 โครงสร้างของชุดทดลองดา้นใน 

 
รูปที่ 3 โครงสร้างของชุดทดลองดา้นขา้ง 

2.2 การออกแบบวงจรรวมของงานที่น าเสนอ 
การออกแบบและสร้างชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟส

ดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ ประกอบไปดว้ยวงจรควบคุม
ดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และวงจรก าลงั ดงัรูปที่ 4-11 
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รูปที่ 4 วงจรควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบสตาร์ทตรง  
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รูปที่ 5 วงจรก าลงัแบบสตาร์ทตรง 
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รูปที่ 6 วงจรควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบตามล าดบั 

K1

MOTOR
3 O

F1

L1 L2 L3

F3

U   V   W
Z   X   Y

K2

MOTOR
3 O

F1

L1 L2 L3

F4

U   V   W
Z   X   Y

K3

MOTOR
3 O

F1

L1 L2 L3

F5

U   V   W
Z   X   Y

 
รูปที่ 7 วงจรก าลงัแบบตามล าดบั 



บทความวจิัย                                                                                         
การประชุมวชิาการเครือข่ายวศิวกรรมไฟฟ้า คร้ังที่ 13   
13th Conference of Electrical Engineering Network 2021 (EENET 2021) 
 

12-14 พฤษภาคม พ.ศ. 2564 โรงแรมเวยีงอินทร์ อ  าเภอเมือง จงัหวดัเชียงราย 

L1

GND

Push Button
Forward

Input PLC
0.00

GND

Push Button
Reverse

Input PLC
0.01

GND

Push Button
Stop

Input PLC
0.02

K1Output PLC
100.00

Relay 24 V

+ 24 V

F3

NGND

F2

K2Output PLC
100.01

Relay 24 V

+ 24 V

NGND

 
รูปที่ 8 วงจรควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
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รูปที่ 9 วงจรก าลงัแบบกลบัทางหมุน 
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รูปที่ 10 วงจรควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้  
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รูปที่ 11 วงจรก าลงัแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 

3. การทดลองและผลการทดลอง 
3.1 การควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบสตาร์ทตรง  
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรก าลงัตามรูปที่ 4 และ 5 แล้วเขียน
โปรแกรม Ladder Diagram ตามรูปที่ 12  
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Start Stop

Motor

I: 0.00 I: 0.01

Q: 100.00

Q: 100.00

 
รูปที่ 12 Ladder Diagram ควบคุมการท างานแบบสตาร์ทตรง 

หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลง PLC เรียบร้อยแลว้ ทดลองกดสวิตช ์
Start มอเตอร์จะหมุนตามเขม็นาฬิกา เม่ือกดสวิตช์ Stop มอเตอร์จะหยุด
หมุน 
3.2 การควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบตามล าดับ 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรก าลงัตามรูปที่ 6 และ 7 แล้วเขียน
โปรแกรม Ladder Diagram ตามรูปที่ 13  
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รูปที่ 13 Ladder Diagram ควบคุมการท างานแบบตามล าดบั 
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หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลง PLC เรียบร้อยแลว้ ทดลองกดสวิตช ์
Start มอเตอร์ตวัที่ 1 จะหมุนตามเขม็นาฬิกา 15 วินาทีแลว้หยุด หลงัจาก
นั้นมอเตอร์ตวัที่ 2 จะหมุนตามเขม็นาฬิกา 30 วนิาทีแลว้หยุด หลงัจากนั้น
มอเตอร์ตวัที่ 3 จะหมุนตามเขม็นาฬิกา 45 วินาทีแลว้หยุดยอ้นกลบัไปที่
มอเตอร์ตวัที่ 1 ท  างาน วนเช่นน้ีไปเร่ือย ๆ จนกว่าจะกดสวิตช์ Stop เม่ือ
กดสวติช ์Stop มอเตอร์ทุกตวัจะหยุดหมุน 
3.3 การควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบกลับทางหมุน 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรก าลงัตามรูปที่ 8 และ 9 แล้วเขียน
โปรแกรม Ladder Diagram ตามรูปที่ 14  
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รูปที่ 14 Ladder Diagram ควบคุมการท างานแบบกลบัทางหมุน 

หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลง PLC เรียบร้อยแลว้ ทดลองกดสวิตช ์
Forward มอเตอร์จะหมุนตามเขม็นาฬิกา เม่ือตอ้งการกลบัทางหมุนให้กด
สวิตช์ก่อนแลว้จึงกดสวิตช์ Reverse มอเตอร์จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา กด
สวติช ์Stop มอเตอร์จะหยุดหมุน 
3.4 การควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลต้า 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรก าลงัตามรูปที่ 10 และ 11 แลว้เขียน
โปรแกรม Ladder Diagram ตามรูปที่ 15  
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รูปที่ 15 Ladder Diagram ควบคุมการท างานแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 
หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลง PLC เรียบร้อยแลว้ ทดลองกดสวิตช ์
Start มอเตอร์จะหมุนตามเข็มนาฬิกาแบบออกตวัชา้ ๆ (Start Star) เป็น

เวลา 3 วนิาที หลงัจากนั้นมอเตอร์จะหมุนแบบเตม็พิกดั (Run Delta) เม่ือ
กดสวิตช์ Stop มอเตอร์จะหยุดหมุน จากการควบคุมการท างานของ
มอเตอร์ทั้ง 4 แบบ น าไปสรุปผลการทดลองไดต้ามตารางที่ 1 
ตารางที่ 1 สรุปผลการทดลองควบคุมการท างานของมอเตอร์ทั้ง 4 แบบ 

Control 
Motor 

Push Button Switches Working of Motor Time 

Start Stop REV M1 M2 M3 (s) 

Direct 
Start 

Press   FWD - - - 

 Press  Stop - - - 

Sequence 
Run 

Press   FWD - - 15 

   - FWD - 30 

   - - FWD 45 

 Press  Stop Stop Stop - 

Reversing 
After 
Stop 

Press   FWD - - - 

 Press  Stop - - - 

  Press REV - - - 

Start Star 
Run Delta 

Press   FWD - - 3 

   FWD - - - 

  Press Stop - - - 
 

4. สรุป 
 จากผลการทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ยโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ที่ไดอ้อกแบบและสร้างขึ้นน้ี พบวา่เป็นไป
ตามวตัถุประสงค์และขอบเขตที่ทางคณะผูจ้ัดท าคาดหวงัไว ้คือ การ
ท างานในทุกแบบของการควบคุมมีการควบคุมการท างานของมอเตอร์ได้
ตามที่ตอ้งการโดยไม่มีขอ้ผดิพลาดเลย สรุปไดว้า่ชุดทดลองการควบคุม
มอเตอร์ที่ทางคณะผูจ้ดัท  าไดอ้อกแบบและสร้างขึ้นมาน้ีสามารถท างาน
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ น าไปใช้งานได้จริงในการเรียนการสอน ลด
ตน้ทุนในการจดัซ้ือไดถ้ึง 100 % เน่ืองจากถา้ส่ังซ้ือชุดทดลองน้ีจ านวน 4 
ตูเ้ป็นจ านวนเงิน 50,000 บาทแต่ชุดทดลองน้ีใชง้บประมาณเพียง 25,000 
บาท นอกจากน้ียังสามารถใชเ้ป็นเคร่ืองตน้แบบเพื่อพัฒนาต่อยอดใน
เร่ืองการออกแบบและสร้างชุดทดลองที่ควบคุมการท างานโดยโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ได ้      
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