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บทที ่1 
บทน า 

 
1.1  ทีม่าของปัญหา 
 ปัจจุบนัเทคโนโลยกีารผลิตในโรงงานอุตสาหกรรมมีการพฒันาไปอยา่งรวดเร็วและมีความ
ตอ้งการท่ีจะลดตน้ทุนและเพิ่มผลผลิตดงันั้นจึงได้มีการน าเอา PLC มาใช้ในการควบคุมการผลิต
เพื่อท่ีจะท าใหข้บวนการผลิตนั้นมีประสิทธิภาพสูงสุดและใหไ้ดง้านท่ีมีคุณภาพเป็นการประหยดัตน้ทุน
และค่าใช้จ่ายต่างๆ PLC ได้เข้ามามีบทบาทในงานอุตสาหกรรม ไม่ว่าอุตสาหกรรมรถยนต ์ 
อุตสาหกรรมอาหาร อุตสาหกรรมอิเล็กทรอนิกส์ และโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ ไดน้ า PLC มาใช้
ส าหรับควบคุมเคร่ืองจกัร เช่น การควบคุมมอเตอร์ การควบคุมสายพานล าเลียง หมอ้ไอน ้ า ( Boiler ) 
หรืออุปกรณ์ต่างๆ ในงานอุตสาหกรรม การน า PLC มาใช้ในงานอุตสาหกรรมสามารถลดงานของ
คนงาน ท าให้ช่วยลดค่าใช้จ่ายในการผลิตได้เน่ืองจากปัจจุบนัการควบคุมการท างานของเคร่ืองจกัร 
หรือ สายการผลิตท่ีเป็นล าดบัขั้นตอนโดยมีการท างานเป็นวฏัจกัรหรือวนซ ้ าไปมาเหมือนเดิมอย่าง
แม่นย  ามีความตอ้งการเป็นอย่างมากทั้งในโรงงานอุตสาหกรรมขนาดเล็กจนถึงโรงงานอุตสาหกรรม
ขนาดใหญ่ถา้จะใช้แรงงานของคนจะไม่ค่อยเหมาะสมเท่าไรเพราะคนมีความเม่ือยลา้จึงส่งผลความ
แม่นย  าในแต่ละรอบจึงไม่เท่ากนัหรือความแม่นย  าในการท างานอาจจะลดลงเม่ือความเม่ือยลา้เพิ่มข้ึน
ดงันั้นโรงงานอุตสาหกรรมจึงใชโ้ปรแกรมในการควบคุมคือ โปรแกรม PLC ( Programmable Logic 
Controller ) โปรแกรมน้ีจะเป็นค าตอบท่ีเหมาะสมส าหรับโรงงานอุตสาหกรรมท่ีตอ้งการการท างาน
ของเคร่ืองจกัรหรือสายการผลิตท่ีท างานเป็นล าดบัขั้นตอนท่ีมีความแม่นย  าทุกรอบการผลิตเท่ากัน
เน่ืองจากไม่มีความเม่ือยลา้ในการท างานเหมือนแรงงานคน จากท่ีกล่าวคุณสมบติัของโปรแกรม PLC รู้
ได้ว่า PLC มีความส าคญัต่ออุตสาหกรรมโรงงานเพียงใด ดงันั้น PLC จึงเป็นส่วนหน่ึงท่ีทางสถาน
ประกอบการของโรงงานอุตสาหกรรมจะพิจารณารับวิศวกรโรงงานเขา้ไปท างานเพื่อประสิทธิภาพใน
การท างานมากข้ึนแต่กลบัเห็นไดว้า่การเรียนการสอนของโปรแกรม PLC ยงัมีนอ้ยมาก ส าหรับวิศวกร
สาขาเคร่ืองกล และ สาขาไฟฟ้า ตวัอย่างการใชโ้ปรแกรม PLC ท่ีใช้กบักระบอกสูบในห้องปฏิบติัการ
ยงัเป็นตวัอยา่งการท างานของโปรแกรม PLC ท่ียงัไม่ชดัเจนจึงท าให้การเรียนและการสอนไม่สัมฤทธ์ิ
ผลตามเป้าหมาย ดงันั้นจึงเกิดแนวความคิดในการออกแบบชุดทดลองน้ีข้ึนมา เพื่อให้เขา้ใจในหลกัการ
เขียนโปรแกรม PLC และหลกัการออกแบบวงจร PLC มากยิง่ข้ึนรวมถึงศึกษาการต่อวงจรควบคุมต่างๆ  
ดว้ยแมคเนติคคอนแทคเตอร์
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1.2  วตัถุประสงค์ของโครงงาน 
 1.2.1 เพื่อออกแบบสร้างชุดทดลองควบคุมมอเตอร์ 3 เฟสดว้ยแมกเนติคคอนแทคเตอร์และ
PLC 
 1.2.2 เพื่อใชเ้ป็นส่ือการเรียนการสอน 
 
1.3  ขอบเขตในการด าเนินโครงงาน 
 1.3.1 ควบคุมมอเตอร์ 3 เฟสโดยใชแ้มกเนติคขนาด 30A 2NO/2NC 
 1.3.2 Relay ขนาด 24v  
 1.3.3 PLC ยีห่อ้ OMRON  
 1.3.4 ควบคุมมอเตอร์สามเฟสไดสู้งสุด 3 ตวั โดยอาศยัการเขียนโปรแกรมของ PLC 
 
1.4  วธีิด าเนินโครงงาน 

1.4.1 ขั้นตอนการเตรียมการ 
1.4.1.1. วางแผนแบ่งงานในการคน้ควา้ 
1.4.1.2 รวบรวมขอ้มูลเก่ียวกบัระบบแมกเนติคและพีแอลซี 
1.4.1.3 เขียนแบบและรายละเอียดต่างๆของโครงงานท่ีคิดคน้ข้ึน 
1.4.1.4. ศึกษารายละเอียดของอุปกรณ์แต่ละชนิด 
1.4.1.5. ประเมินราคาอุปกรณ์ในการท าโครงงาน 

1.4.2 ขั้นด าเนินการ 
1.4.2.1 เม่ือไดข้อ้มูลเก่ียวกบัอุปกรณ์แลว้ก็หาซ้ืออุปกรณ์เพื่อเตรียมพร้อมประดิษฐ์

โครงงาน 
1.4.2.2 เร่ิมท าโครงงานส่ือการสอนแมกเนติคและพีแอลซีของโครงงานโดยการเจาะตู้

เตรียมยดึอุปกรณ์ 

1.4.2.3 ติดตั้งอุปกรณ์ภายในตูไ้ดแ้ก่ เซอร์กิตเบรก แมกเนติค ไทมเ์มอร์ ฟิวส์ รีเลย ์ราง
วายเวย ์ 

1.4.2.4 เขียนวงจรคอนโทรล 
1.4.2.5 ติดตั้งสวทิช์ หลอดไฟและเนมเพลท 
1.4.2.6 เก็บรายละเอียดภายในตูใ้หเ้รียบร้อย 
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1.4.3 ขั้นสรุป 
  1.4.3.1 ทดลองการควบคุมคอนโทรลดว้ยแมกเนติค 
  1.4.3.2 ทดลองการควบคุมคอนโทรลดว้ยพีแอลซี 
  1.4.3.3 ทดสอบการท างานของแมกเนติคควบคุมดว้ยพีแอลซี 
  1.4.3.4 ทยอยท ารูปเล่นโครงงาน ( ปริญญานิพนธ์ ) 
 
1.5 ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 
 1.5.1 สามารถน าไปใชค้วบคุมการท างานของมอเตอร์ไดห้ลายรูปแบบ 
 1.5.2 น าไปใหน้กัศึกษาไดเ้รียนรู้กบัชุดทดลอง การควบคุมต่างๆ 
 1.5.3 พฒันาทกัษะของตนเองในการเขียนวงจรพีแอลซี และการต่อวงจรควบคุมมอเตอร์ 
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1.6 ผงัเวลาในการด าเนินงาน  
 

 
 

ที ่

 

หัวข้องาน 

2563-2564 

ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. ม.ีค. เม.ย. พ.ค. ม.ิย. 

 

1 

 

เสนอหัวข้อโครงงาน 

            
 

           

 

2 

 

ศึกษาทฤษฏแีละหลกัการ 
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ด าเนินการสร้าง 
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ทดลองและบันทกึผล 

       
 

    

       
 

    

 

5 

 

ปรับปรุงแก้ไขโครงงาน 
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สรุปและวจิารณ์ 
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ท าปริญญานิพนธ์ 

         
 

  

         
 

  

ตามแผนงาน                                                              ตามงานจริง 
 

ตารางที ่1.1 ผงัเวลาในการด าเนินงาน 



 

บทที ่2 

ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

 

โรงงานอุตสาหกรรมในปัจจุบนัน้ีใชไ้ฟฟ้าเป็นกาํลงังานในการทาํงานเกือบทั้งส้ิน ซ่ึงกาํลงังาน

ไฟฟ้าน้ีถูกเปล่ียนเป็นพลงังานกลโดยการใช้มอเตอร์ โดยมอเตอร์ท่ีนาํมาใชน้ี้มีหลายชนิดแตกต่างกนั 

เช่นแบบท่ีใชก้บัชนิดไฟฟ้ากระแสตรง 1 เฟสหรือกระแสสลบั 3 เฟสหรือเป็นตามหลกัการสร้างและ

การทาํงานของมอเตอร์ เช่นอินดกัชนัมอเตอร์เป็นตน้  

วิธีการควบคุมมอเตอร์นั้นจาํเป็นตอ้งศึกษาและเขา้ใจเก่ียวกบัการติดตั้งมอเตอร์ ทั้งน้ีเพื่อเลือก

ขนาดของสายเมนขนาดของเมนฟิวส์หรือเมนสวิทซ์ไดถู้กตอ้ง มิฉะนั้นอาจทาํให้เกิดความเสียหายแก่

มอเตอร์ได ้เช่นมอเตอร์ไหม ้ทาํงานเกินกาํลงั สายเมนร้อนจดัและไหม ้เป็นตน้ สําหรับมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสสลบัมีระบบจ่ายไฟฟ้าไดห้ลายระบบดว้ยกนั เช่นระบบ 1 เฟส 2 สาย ระบบ 1 เฟส 3 สาย หรือ

ระบบ 3 เฟส 4 สาย เป็ นตน้ นอกจากน้ีมอเตอร์ยงัมี ขนาดต่าง ๆ กนั ทาํให้ตอ้งเลือกขนาดสายเมนท่ี

ถูกตอ้ง มอเตอร์กระแสสลบัท่ีใช้กนัมกัเป็น แบบสไควเร่ิลเกจ อินดคัชันมอเตอร์ ( Squirrel Cage 

Induction Motor ) ซ่ึงจะมีขนาดระหวา่ง 10 แรงมา้เป็นส่วนมากและสามารถสตาร์ทดว้ยตวัเองได ้การ

สตาร์ทมอเตอร์แบบน้ีเป็นการสตาร์ท โดยตรงกับสายเมน เน่ืองจากการสตาร์ทแบบน้ีอาจ

กระทบกระเทือนต่อวงจรไฟฟ้าอีกดว้ย เช่นทาํให้ ไฟตก แรงเคล่ือนตํ่า ถา้เกิดเหตุการณ์เช่นน้ีตอ้งใช้

อุปกรณ์ในการช่วยสตาร์ท เช่นอุปกรณ์ลดแรง เคล่ือนขณะสตาร์ทท่ีเรียกวา่ Reduced Voltage Starter 

หมายถึงเป็นการลดกระแสในขณะสตาร์ท  มอเตอร์ไม่ให้สูงจนเป็นอนัตรายจึงตอ้งมีการลดแรงดนั

ในขณะสตาร์ทมอเตอร์ซ่ึงเป็นผลทาํให้ กระแสในขณะสตาร์ทลดลง 

 
2.1 แนวคิดหลกัการ 
 เม่ือป้อนขอ้มูลลงในคอมพิวเตอร์แลว้โหลดโปรแกรมลงไปท่ีตวั PLC แลว้จากนั้นใช้ Push 
Button Switch กดเพื่อสั่งการทาํงานของตวั PLC เช่นกดปุ่มวงจร Forward ก็จะไปควบคุมหนา้สัมผสั
ของตวัรีเลยจ์าก NO เปล่ียนเป็น NC จากนั้นแมกเนติคคอนแทคเตอร์ก็จะทาํงานตามคาํสั่งท่ีเราป้อนจาก
ตวั PLC และจะทาํให้มอเตอร์สามเฟสทาํงานตามคาํสั่งโปรแกรม PLC ท่ีป้อนเขา้มา เช่น ป้อน PLC 
ด้ ว ย โ ป ร แ ก ร ม  Forward ม อ เ ต อ ร์ ก็ จ ะ ห มุ น ต า ม เ ข็ ม น า ฬิ ก า  เ ป็ น ต้ น
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การส่ังให้ PLC ควบคุมชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์แบบต่างๆ ได้ตามเง่ือนไข 

รูปที ่2.1 บล็อกไดอะแกรม 

 

2.2 ชนิดการควบคุม 

ชนิดของการควบคุมมอเตอร์ ซ่ึงสามารถแบ่งวธีิของการควบคุมมอเตอร์ได ้3 วธีิคือ 

2.2.1 การควบคุมดว้ยมือ ( Manual Control ) เป็นการสั่งงานให้อุปกรณ์ควบคุมทาํงานโดย

ผูป้ฏิบติังานควบคุมเคร่ืองกลไฟฟ้าโดยตรงหรือเรียกวา่โอเปอเรเตอร์ ( Operator ) โดยใชว้ิธีการจ่าย

แรงดันไฟฟ้าให้กับมอเตอร์ไฟฟ้าโดยตรง ทาํหน้าท่ีจ่ายแรงดันไฟฟ้าโดยตรงให้กบัมอเตอร์ไฟฟ้า 

วิธีการควบคุมด้วยมือน้ีส่วนมากจะใช้คนเป็นผูส้ั่งงานแทบทั้งส้ิน ซ่ึงมอเตอร์จะถูกควบคุมจากการ

สั่งงานดว้ยมือผา่นอุปกรณ์ต่างๆ 
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รูปที ่2.2 ผงัการควบคุมดว้ยมือ ( Manual Control ) 

 

2.2.2 การควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั ( Semi Automatic Control ) โดยการใช้สวิตช์ปุ่มกดท่ี

สามารถควบคุมระยะไกลไดซ่ึ้งมกัจะต่อร่วมกบัแมกเนติคคอนแทกเตอร์ ( Magnetic Contactorr ) ท่ีใช้

จ่ายกระแสให้กับมอเตอร์แทนการกดสวิตช์ธรรมดา ซ่ึงสวิตช์แม่เหล็กน้ีต้องอาศยัการทาํงานของ

แม่เหล็กไฟฟ้า วงจรการควบคุมมอเตอร์ก่ึงอตัโนมติัน้ีตอ้งอาศยัคนคอยกดสวิตช์จ่ายไฟให้กบัสวิตช์

แม่เหล็ก สวิตช์แม่เหล็กจะดูดให้หน้าสัมผสัและจ่ายไฟให้กบัมอเตอร์ แต่ถ้าตอ้งการหยุดมอเตอร์ก็

จะตอ้งอาศยัคนคอยกดสวิตช์ปุ่มกดอีกเช่นเดิม จึงเรียกการควบคุมแบบน้ีว่า การควบคุมก่ึงอตัโนมติั

และสามารถจดัวางตูค้วบคุมห่างจากเคร่ืองจกัรไดเ้ป็นการเพิ่มความปลอดภยัใหก้บัผู ้ควบคุมยิง่ข้ึน 
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รูปที ่2.3 ผงัการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั ( Semi Automatic Control ) 

 

2.2.3 การควบคุมแบบอตัโนมติั ( Automatic Control ) การควบคุมวิธีน้ีเหมือนกบัการ ควบคุม

แบบก่ึงอตัโนมติัเพียงแต่หลงัจากกดปุ่มเร่ิมเดิน ( Start ) แลว้ระบบ จะทาํงานเองตลอดทุกระยะเช่น การ

หมุนตามเข็มนาฬิกา การหมุนทวนเข็มนาฬิกาหรือหยุดทาํงาน (  Stop ) ดงันั้นจึงตอ้งมีการติดตั้งสวิตช์

อตัโนมติัไวต้ามจุดต่างๆ เพื่อใหร้ะบบสามารถทาํงานไดเ้องตลอดเวลา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.4 ผงัการควบคุมแบบอตัโนมติั ( Automatic Control ) 
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2.3 หลกัการควบคุมมอเตอร์  

ในการควบคุมมอเตอร์จะตอ้งพิจารณาความจาํเป็นต่างๆ เก่ียวกบัการเลือกการออกแบบการ

ติดตั้งและการบาํรุงรักษาอุปกรณ์ ซ่ึงตอ้งคาํนึงถึงวิธีการควบคุมและวิธีการทาํงาน ฉะนั้นความจาํเป็น

อีกอยา่งหน่ึงคือการออกแบบเคร่ืองควบคุม ( Controller ) มอเตอร์ เพื่อให้เหมาะสมกบัเคร่ืองจกัรท่ีจะ

ใชม้อเตอร์ขบั ความหมายของการควบคุมมอเตอร์ ( Motor Control ) คือการบงัคบัให้มอเตอร์ทาํงาน

หรือหมุนตามท่ีเราตอ้งการ ซ่ึงอาจใช้อุปกรณ์หลายอย่างในการควบคุมเช่น เบรกเกอร์ ( Breaker ) 

สวิทช์แม่เหล็ก ( Magnetic Switch ) หรือแมกเนติคคอนแทคเตอร์ ( Magnetic Contactor ) รีเลยต์ั้ง เวลา 

( Timer Relay ) เป็นตน้ เพื่อท่ีจะให้มอเตอร์เกิดอตัราเร่งในการเร่ิมหมุนรวมทั้งการควบคุม ความเร็ว     

( Speed Control ) และกลบัทางหมุน ( Reversing ) ของมอเตอร์อีกดว้ย 

 

2.4 หลกัการท างานและส่วนประกอบอุปกรณ์ต่างๆ 

2.4.1 ตูค้อนโทรลระบบไฟฟ้า หรือตูค้วบคุมระบบไฟฟ้าคือ กล่องท่ีทาํหนา้ท่ีเป็นจุดศูนยร์วม

ในการควบคุมระบบไฟฟ้าท่ีหลายแหล่ท่ีอยูใ่นท่ีพกัอาศยัอาคารสํานกังานไปจนถึงโรงงานขนาดใหญ่ 

ตวัตูจ้ะถูกติดตั้งเอาไวเ้พื่อช่วยให้สามารถควบคุมระบบการทาํงานของไฟฟ้าไดง่้ายข้ึน การติดตั้งท่ีใช้

กนัในปัจจุบนัมีใหเ้ลือกหลากหลายชนิด ไม่วา่จะเป็นชุดขนาดเล็ก ชุดขนาดใหญ่สําหรับอาคารและชุด

ขนาดใหญ่ข้ึนไปอีกเพื่อใช้งานกบัตึกระฟ้า ทั้งหมดน้ีไม่ว่าจะเป็นท่ีพกัแบบใดก็ตาม จาํเป็นตอ้งมีตู้

คอนโทรลท่ีช่วยจ่ายไฟฟ้าและจดัการไฟฟ้าไม่ให้เกิดอนัตราย ผูใ้ชง้านภายในอาคารจะปลอดภยัเม่ือใช้

กบัอุปกรณ์เคร่่ืองใชไ้ฟฟ้าต่างๆ 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.5 ตูค้อนโทรล 
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2.4.2 หลอดไฟ Pilot Indicator Lamp LED 220VAC 

รูปที่ 2.6 หลอดไฟ Pilot Indicator Lamp LED 220VAC 

 

หลอดไฟแสดงสถานะหนา้ตูค้วบคุม ( PILOT LAMP ) ตูค้วบคุมนั้น จาํเป็นอย่างยิ่งท่ีตอ้งมี 

สถานะบอกให้ผูใ้ช้งานระบบทราบการทาํงานของระบบ ดงันั้นอุปกรณ์ท่ีบอกสถานะ คือ  PILOT 

LAMP ท่ีปัจจุบนัมีให้เลือกใชม้ากมายหลายแบบ การนาํไปใชก้็แค่เลือกพิกดัแรงดนัและพิกดักระแสท่ี

จะเลือกใชเ้ท่านั้น สถานะท่ีใชใ้นทัว่ๆไป เช่น แสดงการทาํงาน, การหยุดทาํงาน, การเกิด Alarm, การ

เกิด Over load, การเปิด หรือ ปิด ระบบ, ไฟแสดงเฟสระบบไฟฟ้า,และอ่ืนๆ 

2.4.2.1 การเลือกใชง้าน Pilot Lamp มีดงัน้ีครับ 

- Power Supply แรงดนัสาํหรับจ่ายให้หลอดไฟทาํงาน เช่น 12V, 24V, 110V, 

220V เป็นตน้ 

- Color สีของหลอดไฟ 

- Size หรือ Diameter ของหลอดไฟ 

- ชนิดของหลอดไฟ เช่น LED, Bulb 

- การทาํงานของหลอดไฟ เช่น ติดคา้ง กระพริบ 

- IP Rating การป้องกนัฝุ่ นกนันํ้า 
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2.4.2.2 การเลือกสีมีการกาํหนดใชง้านโดยทัว่ไป 

- สีเขียว เป็น การทาํงาน 

- สีแดง เป็น การหยดุทาํงาน 

- สีเหลืองหรือส้ม เป็น การแจง้สัญาณเตือนความผดิพลาด 

 

2.4.3 Push Button Switch หรือท่ีเรียกกนัวา่สวิตช์ปุ่มกดเป็นอุปกรณ์ทางไฟฟ้า ซ่ึงทาํหนา้ท่ีตดั

และต่อวงจรทางไฟฟ้าและใช้ในการควบคุมการทาํงานของมอเตอร์ หรือการทาํงานของเคร่ืองจกัร

ต่างๆ เป็นเหมือนอุปกรณ์พื้นฐาน ใชไ้ดก้บัอุตสาหกรรมทัว่ไปมีทั้งแบบมีไฟและทึบแสง 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.7 Push Button Switch  

 

2.4.4 ป้ายเนมเพลท เป็นป้ายเพื่อใชแ้จง้ขอ้ความ ไม่วา่จะเป็นช่ือ เน้ือหาประวติัวิธีการใชง้าน 
หนา้ท่ี คาํสั่งการใชง้านต่างๆ หรือแสดงเป็นแผนผงั แผงวงจร ( นิยมแสดงเป็นแบบ Tree Map Chart ) 
มีรูปลกัษณ์และสีสันแตกต่างกนัออกไปตามรูปแบบในการใชง้าน โดยมากแลว้นิยมทาํ Nameplate เพื่อ
ใชเ้ป็นป้ายคาํเตือนป้ายติดตูไ้ฟฟ้า ตู ้MDB ( Main Distribution Board ) เคร่ืองจกัรและอุปกรณ์ไฟฟ้าใน
หลายๆ ประเภท โดยหลกัๆ พอจะแบ่งไดเ้ป็น 5 ประเภท 

- งานป้ายตูไ้ฟ, ป้ายตูค้วบคุม หรือ ป้ายระบบของโครงการต่างๆ แบบข้ึนช้ินงานเป็น
งานอะคริลิค 

- งานป้ายตูไ้ฟ, ป้ายตูค้วบคุม แบบใชแ้ผน่พลาสติค พีวซีี 2 สี ( โรมาร์ค ,กราโวกราฟ ) 
มีหลายสีท่ีนิยมจะเป็น พื้นสีดํา ตัวหนังสือสีขาว หรือ พื้นสีขาวตัวหนังสือ ดํา หรือ พื้นสีเขียว 
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ตวัหนังสือสีขาว กัดเป็นป้ายข้อความเฉพาะงาน ถ้าเป็นป้ายเนมเพลทท่ีใช้ติดหน้าตู้ไฟฟ้า ( Main 
Distribution Board ) ขนาดท่ีใชจ้ะวดัจาก ขอ้ความ ขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลางใส่สวิตช์ หรือ หลอดไฟ โดย
ส่วนใหญ่แลว้มกัจะมีขนาด 16, 22, 25, 30 มม. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.8 ป้าย Nameplate  

 

2.4.5 สวิตช์ฉุกเฉิน ( Emergency Stop Switch ) สวิตช์ปุ่มกดฉุกเฉินหรือ ท่ีเรียกทัว่ไปวา่สวิตช์

หวัเห็ด นิยมใชก้บัปุ่มหยุดเคร่ืองจกัรกลต่าง ๆ เพื่อรองรับกบัเหตุการณ์ฉุกเฉินท่ีอาจเกิดข้ึน และเม่ือถึง

เวลาใชง้านทนัทีท่ีเรากดท่ีปุ่ม Emergency Switch เคร่ืองจกัรกลทุกอยา่งท่ีมีปุ่ม Emergency switch จะ

หยดุการทาํงานในทนัที เพื่อปัองกนัการเกิดอุบติัเหตุต่างๆ ท่ีอาจจะเกิดข้ึนได ้

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.9 สวติช์ฉุกเฉิน ( Emergency Stop Switch ) 
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2.4.6  Power connector หรือ Power plug ( เพาเวอร์ปลัก๊ ) ปลัก๊ไฟฟ้าแรงสูง เป็นอุปกรณ์ขั้วต่อ

สายไฟหรือปลัก๊ท่ีทาํหนา้ท่ีเช่ือมต่อแหล่งจ่ายไฟ ( Power supply ) เขา้กบัอุปกรณ์ต่างๆ เพาเวอร์ปลัก๊ท่ี

ดีควรทาํจากวสัดุท่ีไดคุ้ณภาพ ทนทานสามารถกนันํ้ากนัฝุ่ นได ้ทนต่อแสงแดดไดอ้ยา่งดี ทนทานต่อการ

สึกกร่อนเหมาะสาํหรับใชง้านในอุตสาหกรรม สามารถใชง้านไดท้ั้งในร่มและกลางแจง้ สามารถติดตั้ง

ได้ทั้ งผนัง หน้าตู้คอนเทนเนอร์ และแบบปล่อยลอยได้ตามความต้องการ ในการใช้งานจะมี

ส่วนประกอบ 2 ส่วนคือ ส่วนท่ีเป็นปลัก๊ตวัผูแ้ละส่วนท่ีเป็นปลัก๊ตวัเมียมีให้เลือกหลากหลายรูปแบบใช้

งานไดก้บักระแสสูงๆ มีใหเ้ลือกสูงถึง 100A ท่ีแรงดนั 600VAC สามารถใชง้านกบัระบบการจ่ายไฟฟ้า

ทั้งแบบ 2P+N, 3P 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.10 Power plug ( เพาเวอร์ปลัก๊ ) 

2.4.7 banana jack  ตวัเช่ือมต่อ Banana เป็นปลัก๊สปริงท่ีไดรั้บการออกแบบมาเพื่อใชก้บัสาย
เด่ียวโดยทัว่ไปจะใชก้บัระบบเสียง การออกแบบประกอบดว้ยพินเด่ียวท่ีมีสปริงโคง้ท่ีคลา้ยกบักลว้ยจึง
มีช่ือคลา้ยกนั สปริงเหล่าน้ียึดปลัก๊ไวเ้ม่ือใส่ในขณะท่ียุบตวัเพื่ออนุญาตให้ผูใ้ช้ถอดปลัก๊เม่ือเสร็จแลว้ 
นอกเหนือจากการใชใ้นระบบเสียงพวกเขายงัสามารถใชใ้นอุปกรณ์ทดสอบไฟฟ้าท่ีใชใ้นการตรวจสอบ
การเช่ือมต่อและสาย ซพัพลายเออร์ไฟฟ้ามกัจะพกพาพวกเขาและสามารถสั่งสินคา้พิเศษไดห้ากไม่มี
ตวัเลือกท่ีตรงกบัความตอ้งการ เหล่าน้ีไดรั้บการออกแบบใหติ้ดตั้งท่ีปลายสายไฟท่ีถูกปอก พวกเขาอาจ
สกรูคลิปหรือ Snap บน บางคนตอ้งการใช้หัวแร้งเพื่อเช่ือมลวด ผูบ้ริโภคสามารถตดัสายเคเบิลตาม
ความยาวท่ีตอ้งการและติดตั้งตวัเช่ือมต่อกลว้ยตามความตอ้งการ สําหรับการใชง้านท่ีมีกระแสไฟฟ้าสูง
ขั้วต่อกล้วยอาจถูกหุ้มฉนวนเพื่อลดความเส่ียงของการเกิดไฟฟ้าช็อตและปัญหาอ่ืนๆ ชุดตวัเช่ือมต่อ 
Banana มีให้เลือกหลายแบบ บางรุ่นไดรั้บการออกแบบให้ทาํงานในมุมท่ีถูกตอ้งและอ่ืนๆ ไดรั้บการ
ออกแบบมาโดยเฉพาะเพื่อให้วางซ้อนกนัไดก้บัอุปกรณ์อ่ืนๆ พวกเขายงัสามารถติดตั้งกบัแจ็คเพื่อให้
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รวมหลายตวัเช่ือมต่อ ตวัเช่ือมต่อกลว้ยรหสัสีสามารถช่วยใหผู้ค้นเรียงลาํดบัการเดินสายและจดัระเบียบ
รูปแบบการเดินสายท่ีจะเขา้ใจง่ายปัญหาในสถานท่ีท่ีช่างเทคนิคหลายคนอาจทาํงานกบัการเดินสาย 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.11 ปลั้กกลว้ยตวัเมียและตวัผู ้

2.4.8 เบรกเกอร์ Circuit Breaker เซอร์กิตเบรกเกอร์หรือเบรกเกอร์คือ สวิตช์ไฟฟ้าอตัโนมติัท่ี

ออกแบบมาเพื่อป้องกนัวงจรไฟฟ้าจากความเสียหายท่ีเกิดจากกระแสไฟฟ้าส่วนเกิน โดยทัว่ไปเกิดจาก

โหลดเกินหรือไฟฟ้าลดัวงจร การทาํงานของมนัคือตดักระแสไฟฟ้าหลงัจากตรวจพบความผิดปกติใน

วงจรไฟฟ้า ถือว่าเป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ป้องกนักระแสเกินหรือลดัวงจรเช่นเดียวกบัฟิวส์ แต่จะแตกต่างกนั

ตรงท่ีเม่ือตดัวงจรแลว้สามารถท่ีจะปิดหรือต่อวงจรไดท้นัทีหลงัจากแกปั้ญหาแลว้ เบรกเกอร์มีหลาย

แบบ ทั้งเบรกเกอร์ขนาดเล็กท่ีใช้ป้องกนัสําหรับวงจรท่ีมีกระแสไฟฟ้าตํ่าหรือพวกเคร่ืองใช้ไฟฟ้าใน

ครัวเรือน จนถึงสวติช์ขนาดใหญ่ท่ีออกแบบมาเพื่อป้องกนัวงจรไฟฟ้าแรงสูงท่ีจ่ายไฟใหต้วัเมือง 

  2.4.8.1 ประเภทของเซอร์กิตเบรกเกอร์ 
เบรกเกอร์จะถูกแบ่งออกเป็นแต่ละประเภทตามพิกดัแรงดนัไฟฟ้าหรือการออกแบบ หากแบ่ง

ตามพิกดัแรงดนัไฟฟ้าจะแบ่งได ้3 ประเภท ไดแ้ก่ Low Voltage เบรกเกอร์, Medium Voltage เบรก

เกอร์ และ High Voltage เบรกเกอร์ เบรกเกอร์ส่วนใหญ่ท่ีนิยมใชก้นัคือ Low Voltage เบรกเกอร์ เบรก

เกอร์กลุ่ม Low Voltage คือพวก MCB, MCCB และ ACB เบรกเกอร์เหล่าน้ีจะมีลกัษณะท่ีแตกต่างกนั
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ตามการออกแบบ ทั้งขนาด รูปร่างท่ีถูกออกแบบมาให้เขา้กบัการใช้งานหลากหลายประเภท บทความ

เหล่าน้ีจะช่วยใหคุ้ณเขา้ใจและสามารถเลือกซ้ือ Circuit Breaker ท่ีตรงตามความตอ้งการไดจ้ริงๆ 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.12 เบรกเกอร์ทั้ง 3 ประเภท 

 

ขอ้ดี ของเซอร์กิตเบรกเกอร์เม่ือเทียบกบัฟิวส์คือ เม่ือเบรกเกอร์เกิดการตดัวงจรออกจาก ระบบ 

( ทริป ) แลว้สามารถสับเซอร์กิตเบรกเกอร์เขา้ไปในวงจรเดิมไดท้นัที ( แต่ตอ้งแกไ้ขปัญหาท่ีทาํให้เบรก

เกอร์ทริปใหเ้รียบร้อยก่อน ) ทาํใหเ้กิดความสะดวกในการใชง้านไม่ตอ้งสะสมฟิวส์ สาํรองไวเ้ปล่ียนอีก

ต่อไป 

 

2.4.9 ฟิวส์ ( Fuse ) ฟิวส์คืออุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีเป็นส่วนประกอบสาํคญัของวงจรไฟฟ้าเพื่อป้องกน

อนัตรายท่ีเกิดจากการใช้กระแสไฟฟ้าเม่ือกระแสไฟฟ้าไหลเขา้วงจรไฟฟ้ามากเกินไปหรือเกิดไฟฟ้า

ลดัวงจรมี 2 ประเภท คือ 

- ชนิดมาตรฐานทาํงานทนัที ( Non Time Delay Fuse )  

  - ชนิดหน่วงเวลา ( Time Delay Fuse ) ฟิวส์กาํลงัท่ีเหมาะสมสําหรับการป้องกนั

มอเตอร์จะเป็นฟิวส์ชนิดหน่วงเวลา เน่ืองจากกระแสเร่ิมแรกในขณะสตาร์ทมอเตอร์มีค่าสูงกวากระแส

ปกติประมาณ 5 - 8 เท่า ฟิวส์ตามมาตรฐาน IEC ( International Electrotechnical Commission ) มีขนาด

เป็นแอมแปร์ (A) ดงัน้ี 6 , 10 , 20 , 25 , 32 , 40 , 50 , 63 , 80 , 100 , 125 , 160 , 200 , 250 , 315 , 400 

โดยท่ีฟิวส์มีคุณสมบติัต่าง ๆ ดงัต่อไปน้ี 

 - ฟิวส์ทาํดว้ยโลหะผสมระหวางตะกัว่กบัดีบุกและบิทมสัผสมอยูด่ว้ย 
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 - ฟิวส์มีจุดหลอมเหลวตํ่าเม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นฟิวส์จะทาํให้ฟิวส์ร้อนซ่ึงถา้ร้อนมากถึง

จุดหน่ึงฟิวส์จะขาด เช่น กรณีเกิดไฟฟ้าลดัวงจร 

 - ขนาดของฟิวส์ท่ีใชต้ามบา้นมีหลายขนาด เช่น 10 , 15 และ 30A ฟิวส์แต่ละ ขนาดจะยอมให้

กระแสไฟฟ้าผานไปไดม้ากนอ้ยต่างกนั ถา้กระแสไฟฟ้าผา่นมากเกินขนาดท่ี 18 กาํหนดของฟิวส์จ ะทาํ

ใหฟิ้วส์ขาด เช่น ฟิวส์ขนาด 10A คือ ฟิวส์ท่ียอมใหก้ระแสไฟฟ้า ผา่นไดไ้ม่ เกิน 10A  

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.13 ฟิวส์และฐานฟิวส์ 

 

2.4.10 รีเลย ์( Relay ) เป็นอุปกรณ์ท่ีเปล่ียนพลงังานไฟฟ้าให้เป็นพลงังานแม่เหล็ก เพื่อใชใ้น

การดึงดูดหน้าสัมผสัของคอนแทคให้เปล่ียนสภาวะ โดยการป้อนกระแสไฟฟ้าให้กบัขดลวด เพื่อทาํ

การปิดหรือเปิดหน้าสัมผสัคลา้ยกบัสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ ซ่ึงเราสามารถนาํรีเลยไ์ปประยุกตใ์ช้ในการ

ควบคุมวงจรต่างๆ ในงานช่างอิเล็กทรอนิกส์มากมาย 
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รูปที ่2.14 รูปร่างรีเลยแ์ละสญัลกัษณ์ 

    

  2.4.10.1 หนา้ท่ีของรีเลย ์

 เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีใช้ตรวจสอบสภาพการณ์ของทุกส่วน ในระบบกาํลงัไฟฟ้าอยู่ตลอดเวลา

หากระบบมีการทาํงานท่ีผิดปกติ รีเลยจ์ะเป็นตวัสั่งการให้ตดัส่วนท่ีลดัวงจรหรือส่วนท่ีทาํงานผิดปกติ 

ออกจากระบบทนัท่ีรีเลยป์ระกอบดว้ยส่วนสาํคญั 2 ส่วนหลกั 

    - ส่วนของขดลวด ( coil ) เหน่ียวนาํกระแสตํ่า ทาํหนา้ท่ีสร้างสนามแม่เหล็ก

ไฟฟ้าให้แกนโลหะไปกระทุง้ให้หน้าสัมผสัต่อกนั ทาํงานโดยการรับแรงดนัจากภายนอกต่อคร่อมท่ี

ขดลวดเหน่ียวนาํน้ี เม่ือขดลวดไดรั้บแรงดนั ( ค่าแรงดนัท่ีรีเลยต์อ้งการข้ึนกบัชนิดและรุ่นตามท่ีผูผ้ลิต

กาํหนด ) จะเกิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าทาํใหแ้กนโลหะดา้นในไปกระทุง้ใหแ้ผน่หนา้สัมผสัต่อกนั  

    - ส่วนของหนา้สัมผสั ( contact ) ทาํหนา้ท่ีเหมือนสวิตช์จ่ายกระแสไฟให้กบั

อุปกรณ์ท่ีเราตอ้งการ 

2.4.10.2 จุดต่อใชง้านมาตรฐาน 

- จุดต่อ NC ยอ่มากจาก normal close หมายความวา่ปกติปิดหรือหากยงัไม่

จ่ายไฟให้ขดลวดเหน่ียวนําหน้าสัมผ ัสจะติดกันโดยทั่วไปเรามักต่อจุดน้ีเข้ากับอุปกรณ์หรือ

เคร่ืองใชไ้ฟฟ้าท่ีตอ้งการใหท้าํงานตลอดเวลา 

- จุดต่อ NO ยอ่มาจาก normal open หมายความวา่ปกติเปิดหรือยงัไม่จ่ายไฟ

ใหข้ดลวดเหน่ียวนาํหนา้สัมผสัจะไม่ติดกนัโดยทัว่ไปเรามกัต่อจุดน้ีเขา้กบัอุปกรณ์หรือเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าท่ี

ตอ้งการควบคุมการเปิดปิด เช่น โคมไฟสนาม 

   - จุดต่อ C ยอ่มาจาก common คือจุดร่วมท่ีต่อมาจากแหล่งจ่ายไฟ 

 



18 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.15 ภาพตวัอยา่งการทาํงานของรีเลย ์ท่ีต่อกบัหลอดไฟ 1 หลอด 
 

2.4.10.3 ประเภทของรีเลย ์

แบ่งออกตามลกัษณะการใชง้านไดเ้ป็น 2 ประเภทคือ 

   - รีเลยก์าํลงั ( power relay ) หรือมกัเรียกกนัวา่คอนแทกเตอร์ ( Contactor or 

Magnetic contactor ) ใชใ้นการควบคุมไฟฟ้ากาํลงั มีขนาดใหญ่กวา่รีเลยธ์รรมดา 

   - รีเลยค์วบคุม ( control relay ) มีขนาดเล็กกาํลงัไฟฟ้าตํ่า ใชใ้นวงจรควบคุม

ทัว่ไปท่ีมีกาํลงัไฟฟ้าไม่มากนกั หรือเพื่อการควบคุมรีเลยห์รือคอนแทคเตอร์ขนาดใหญ่ 
 

ประโยชน์ของรีเลย ์

 - ทาํใหร้ะบบส่งกาํลงัมีเสถียรภาพ ( stability ) สูงโดยรีเลยจ์ะตดัวงจรเฉพาะส่วนท่ีเกิดผิดปกติ

ออกเท่านั้น ซ่ึงจะเป็นการลดความเสียหายใหแ้ก่ระบบนอ้ยท่ีสุด 

 - ลดค่าใชจ่้ายในการซ่อมแซมส่วนท่ีเกิดการผดิปกติ 

 - ลดความเสียหายไม่เกิดลุกลามไปยงัอุปกรณ์อ่ืนๆ 

 - ทาํใหร้ะบบไฟฟ้าไม่ดบัทั้งระบบเม่ือเกิดฟอลตข้ึ์นในระบบ 
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รีเลยท่ี์ดี 

 - ตอ้งมีความไว ( Sensitivity ) คือมีคสามสามารถในการตรวจพบส่ิงท่ีผดิปกติเพียงเล็กนอ้ยได ้

 - มีความเร็วในการทาํงาน ( speed ) คือความสามารถทาํงานไดร้วดเร็วทนัใจ ไม่ทาํให้เกิดความ

เสียหายแก่อุปกรณ์และไม่กระทบกระเทือนต่อระบบ โดยทัว่ไปและเวลา ท่ีใชใ้นการตดัวงจรจะข้ึนอยู่

กบัระดบัของแรงดนัของระบบดว้ย 

 - ระบบ 6-10 เคว ีจะตอ้งตดัวงจรภายในเวลา 1.5-3.0 วนิาที 

 - ระบบ 100-220 เคว ีจะตอ้งตดัวงจรภายในเวลา 0.15-0.3 วนิาที 

 - ระบบ 300-500 เคว ีจะตอ้งตดัวงจรภายในเวลา 0.1-0.12 วนิาที 
 

2.4.11 แมกเนติคคอนแทคเตอร์ คือ อุปกรณ์สวิทช์ตดัต่อวงจรไฟฟ้าเพื่อการเปิด-ปิด ของ

หนา้สัมผสั ( Contact ) ทาํงานโดยอาศยัอาํนาจแม่เหล็กไฟฟ้าช่วยในการเปิด-ปิดหนา้สัมผสัในการตดั

ต่อวงจรไฟฟ้าเช่น เปิด-ปิด การทาํงานของวงจรควบคุมมอเตอร์ นิยมใช้ในวงจรของระบบแอร์ ,ระบบ

ควบคุมมอเตอร์ หรือใช้ในการควบคุมเคร่ืองจักรต่างๆ โดยแมกเนติคคอนแทคเตอร์นั้ น จะมี

ส่วนประกอบหลกัท่ีสําคญัต่อการทาํงานได้แก่ แกนเหล็ก ( Core ) ,ขดลวด ( Coil ) ,หน้าสัมผสั             

( Contact ) และสปริง ( Spring ) 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.16 ภาพแสดงแมกเนติคคอนแทคเตอร์ 
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หลกัการท างาน 
แมกเนติคคอนเเทคเตอร์เม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นไปยงัขดลวดสนามแม่เหล็กท่ีอยู่ขากลาง

ของแกนเหล็ก ขดลวดจะสร้างสนามแม่เหล็กท่ีแรงสนามแม่เหล็กชนะแรงสปริงดึงให้แกนเหล็กชุดท่ี
เคล่ือนท่ี ( Stationary Core ) เคล่ือนท่ีลงมาในสภาวะน้ี ( ON ) คอนแทคทั้งสองชุดจะเปล่ียนสภาวะการ
ทาํงานคือ คอนแทคปกติปิดจะเปิดวงจรจุดสัมผสัออก และคอนแทคปกติเปิดจะต่อวงจรของจุดสัมผสั 
เม่ือไม่มีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นเขา้ไปยงัขดลวด สนามแม่เหล็กคอนแทคทั้งสองชุดจะกลบัไปสู่สภาวะ
เดิม 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.17 ภาพแสดงการทาํงานของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ 
 

ส่วนประกอบของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.18 ภาพส่วนประกอบของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ 
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แกนเหล็ก ( Core ) 

แกนเหล็กน้ีผลิตจากแผน่เหล็กบางๆ นาํมาวางซ้อนกนัหลายๆ ชั้นโดยแผน่เหล็กเหล่าน้ีจะถูก

เคลือบดว้ยฉนวนไฟฟ้า เพื่อป้องกนัไม่ให้กระแสไฟไหลวนในแกนเหล็ก ท่ีจะส่งผลให้เกิดความร้อน

ภายในแกนเหล็ก แกนเหล็กท่ีทาํหนา้เป็นทางเดินของเส้นแรงแม่เหล็ก ประกอบดว้ย 2 ส่วนคือ 

 - แกนเหล็กอยู่กบัท่ี ( Stationary Core ) มีขดลวดทองแดงพนัรอบอยู่ และมีวงแหวนบงั            

( Shading Ring ) ฝังอยูบ่นผิวหนา้ของแกนเหล็ก เม่ือทาํการจ่ายไฟฟ้ากระแสสลบั AC เขา้ไปท่ีขดลวด 

เส้นแรงแม่เหล็กจะเปล่ียนสลบัไปมา ส่งผลให้อาร์เมเจอร์เกิดการสั่นไหวตามจงัหวะการเปล่ียนแปลง

เส้นแรงแม่เหล็ก วงแหวนบงั ( Shading Ring ) จะทาํให้เกิดเส้นแรงแม่เหล็กท่ีต่างเฟสกบัเส้นแรง

แม่เหล็กหลกั จึงสามารถช่วยลดการสั่นลงได ้

 - แกนเหล็กเคล่ือนท่ี ( Moving Armature ) ทาํจากแผน่เหล็กบางอนัซ้อนกนัเป็นแกน โดยมีชุด

หนา้สัมผสัเคล่ือนท่ี ( Moving Contact ) ยดึติดอยู ่

ขดลวด ( Coil ) 

ขดลวดทํามาจากทองแดง ขดลวดจะถูกพันอยู่รอบแกนเหล็กอยู่กับท่ี ทําหน้าท่ีสร้าง

สนามแม่เหล็ก โดยมีขั้วต่อไฟเขา้สัญลกัษณ์ A1 – A2 

หนา้สัมผสั ( Contact ) 

หนา้สัมผสัของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ แบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ 
หนา้สัมผสัหลกั ( Main Contact ) ทาํหนา้ท่ีตดั-ต่อกระแสไฟฟ้าในวงจรกาํลงั ( Power Circuit ) เขา้สู่
โหลด ซ่ึงมีขนาดกระแสไฟฟ้าท่ีมากกวา่ หนา้สัมผสัน้ีจึงมีขนาดใหญ่กวา่ แบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ 
  - หนา้สัมผสัอยูก่บัท่ี ( Stationary Contact ) หนา้สัมผสัส่วนน้ีจะถูกยึดติดอยูก่บัโครง                
( Mounting ) ของแมกเนติค ส่วนน้ีจะเป็นส่วนท่ีเช่ือมต่อกบัสายตวันาํไฟฟ้าทั้งดา้นเขา้และดา้นออก 
  - หนา้สัมผสัเคล่ือนท่ี ( Movable Contact ) หนา้สัมผสัส่วนน้ีจะถูกยึดอยูก่บัส่วนแกน
เหล็กเคล่ือนท่ี โดยมีตวัรองรับท่ีวสัดุเป็นฉนวนไฟฟ้าเป็นตวัยดึเขา้ดว้ยกนั 
หนา้สัมผสัช่วย ( Auxilary Contact ) 

หนา้สัมผสัส่วนน้ีมีขนาดของชุดหน้าสัมผสัเล็กกวา่หนา้สัมผสัหลกั รองรับกระแสไฟไดน้อ้ย
กวา่ ถูกนาํไปใชง้านในวงจรควบคุม ( Control Circuit ) หนา้สัมผสัชนิดน้ีมีทั้งแบบติดตั้งอยูใ่นตวัแมก
เนติคเลย หรือแบบติดตั้งแยกต่างหากท่ีนาํมาประกอบเขา้กบัแมกเนติคเพิ่มไดภ้ายหลงั โดยแบบติดตั้ง
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แยกจะไดรั้บความนิยมมากกว่าแบบติดตั้งอยูใ่นตวั และสามารถติดตั้งไดท้ั้งดา้นขา้งหรือดา้นบนของ
แมกเนติคคอนแทคเตอร์ หนา้สัมผสัช่วยน้ีแบ่งออกเป็น 2 ชนิด คือ 
 - หนา้สัมผสัปกติเปิด ( Normally Open : NO ) 
 - หนา้สัมผสัปกติปิด ( Normally Close : NC ) 
สปริง ( Spring ) 

เป็นสปริงแบบชนิดสปริงกด ( Pressure Spring ) โดยสปริงในแมกเนติคคอนแทคเตอร์ มี 2 ชุด 
คือ 
  - สปริงกนัแกนเหล็กหรือสปริงดนัอาร์เมเจอร์ คือ สปริงท่ีทาํหนา้ท่ีดนัแกนเหล็กทั้ง 2 
ส่วนให้แยกจากกนัเม่ือไม่มีการจ่ายไฟเขา้ขดลวดสร้างสนามแม่เหล็ก เป็นผลให้หน้าสัมผสัแยกออก
จากกนั สปริงส่วนน้ีจะมีขนาดใหญ่ท่ีสุด 
  - สปริงดนัหนา้สัมผสัคือ สปริงท่ีติดตั้งอยูก่บัหนา้สัมผสั ( ส่วนท่ีเคล่ือนท่ี ) ติดตั้งอยู่
ดา้นหลงัของหน้าสัมผสั ทาํหน้าท่ีคอยดนัให้หน้าสัมผสัแนบสนิทกบัหน้าสัมผสัส่วนท่ีอยู่กบัท่ี และ
เป็นตวัซึมซีบแรงกระแทกระหวา่งหนา้สัมผสั เพื่อไม่ใหห้นา้สัมผสัเกิดความเสียหาย 

2.4.12 โอเวอร์โหลด ( Over Load Relay ) เป็นอุปกรณ์ป้องกนัอุปกรณ์ไฟฟ้าเกินกาํลงัหรือ

ป้องกนัมอเตอร์ไม่ให้เกิดการเสียหายเม่ือมีกระแสไหลเกินพิกดัในการทาํงานของโหลด เช่น มอเตอร์

จะตอ้งมีอุปกรณ์ตวัหน่ึงท่ีช่วยป้องกนัมอเตอร์ไม่ไห้เกิดควาเสียหายเน่ืองจากกระแสเกินกว่ากาํหนด 

อุปกรณ์ตวันั้นก็คือโอเวอร์โหลด ท่ีทาํหนา้ท่ีป้องกนักระแสเกินและโอเวอร์โหลดจะมีอยู ่2 แบบ คือโอ

เวอร์โหลดแบบธรรมดาและโอเวอร์โหลดแบบอิเล็กทรอนิกส์ จะมีการทาํงานท่ีแตกต่างกนั 

2.4.12.1 หลกัการทาํงานของโอเวอร์โหลดแบบธรรมดา 

ภายในโอเวอร์โหลดมีขดลวดความร้อน ( Heater ) พนักบัแผน่ไบเมทลั ( Bimetal หรือแผน่

โลหะผลิตจากโลหะต่างชนิดกัน ) เ ช่ือมติดกัน เม่ือได้รับความร้อนแผ่นโลหะจะโก่งตัว ขด

ลวดความร้อนซ่ึงเป็นทางผ่านของกระแสไฟฟ้าจากแหล่งจ่ายไฟไปมอเตอร์ เม่ือกระแสไหลเขา้สูงใน

ระดบัค่าหน่ึง ส่งผลขดลวดความร้อนทาํให้แผน่ไบเมทลัร้อนและโก่งตวัดนัให้หนา้สัมผสัปกติปิด NC 

ของโอเวอร์โหลดท่ีต่ออนุกรมอยู่กบัแผงควบคุมเปิดวงจรตดักระแสไฟฟ้าจากคอยล์แม่เหล็กของคอน

แทคเตอร์ทาํใหห้นา้สัมผสัหลกั ( Main Contact ) ของคอนแทคเตอร์ปลดมอเตอร์ออกจากแหล่งจ่ายไฟ

ป้องกนัมอเตอร์เสียหายจากไฟเกินได ้

  

https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=29&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=20&page_num=20
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รูปที ่2.19 โอเวอร์โหลดแบบธรรมดา 

 

2.4.12.2 หลกัการทาํงานของโอเวอร์โหลดแบบอิเล็กทรอนิกส์ 

ภายในโอเวอร์โหลดจะมีวงจรอิเล็กทรอนิกส์ท่ีจะคอยตรวจสอบกระแสไฟฟ้าเพื่อไม่ไห้

กระแสไฟฟ้าเกินกวา่กาํหนด ดว้ยการตรวจสอบแบบระบบไมโครโปรเซสเซอร์และเป็นแบบ Fail Safe 

คือ Relay Contact จะตดัวงจรเม่ือเกิดความผิดพลาด ไม่เหมือน Overload ระบบ Bi-Metal ซ่ึงจะต่อ

วงจรตลอดเวลา ทาํใหมี้ความแม่นยาํสูงและยงัสามารถวดัค่ากระแสท่ีเกิดข้ึนไดเ้พื่อเช็คความผดิปกติ 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.20 โอเวอร์โหลดแบบอิเล็กทรอนิกส์ 

2.4.13 รีเลยต์ั้งเวลา ( Timer Relay ) เป็นอุปกรณ์ท่ีใชใ้นงานควบคุมท่ีสามารถตั้งเวลาการ

ทาํงานของหน้าสัมผสัได้จึงนําไปใช้ ในการควบคุมแบบอตัโนมติั แบ่งลักษณะการทาํงานของ

หนา้สัมผสัได ้2 แบบคือ 

2.4.13.1 แบบหน่วงเวลาหลงัจ่ายกระแสไฟฟ้าเขา้ ( On – Delay ) เม่ือจ่ายกระแสไฟฟ้า

ให้กบั รีเลยต์ั้งเวลาแลว้ หนา้สัมผสัจะอยูใ่นตาํแหน่งเดิมและเม่ือถึงเวลาท่ีตั้งไวห้นา้สัมผสัจึง
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จะเปล่ียนตาํแหน่งเป็นสภาวะตรงขา้มและคา้งตาํแหน่งจนกวา่จะหยุดจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กบั

รีเลยต์ั้งเวลา 

2.4.13.2 แบบหน่วงเวลาหลงัหยุดกระแสไฟฟ้าเขา้ ( Off – Delay ) เม่ือจ่าย

กระแสไฟฟ้าใหก้บัรีเลยต์ั้งเวลาแลว้หนา้สัมผสัจะเปล่ียนตาํแหน่งเป็นสภาวะตรงขา้มทนัที เม่ือ

หยดุกระแสไฟฟ้าแลว้และถึงเวลาท่ีตั้งไวห้นา้สัมผสัจึงจะกลบัอยูใ่นสภาวะเดิม 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.21 Timer Relay 

 

2.4.14 Terminal ( เทอร์มินอล ) คือ อุปกรณ์ท่ีใชส้ําหรับต่อสาย หรือจุดต่อสายไฟนัน่เอง ซ่ึงมี

ดว้ยกนัหลายชนิด การใชง้านของเทอร์มินอลนั้น ข้ึนอยูก่บัหลายๆ องคป์ระกอบอาทิเช่น ลกัษณะหนา้

งาน พื้นท่ีท่ีมีจาํกดั กระแสไฟ ขนาดสายไฟ ฯ 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.22 Terminal ( เทอร์มินอล ) 
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 2.4.15 PLC โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ ( Programmable logic Control : PLC ) เป็น

อุปกรณ์ควบคุมการทาํงานของเคร่ืองจกัรหรือกระบวนการทาํงานต่างๆ โดยภายในมี Microprocessor 

เป็นมนัสมองสั่งการท่ีสําคญั PLC จะมีส่วนท่ีเป็นอินพุตและเอาต์พุตท่ีสามารถต่อออกไปใช้งานได้

ทนัที 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.23 PLC 

ความหมายของ PLC 

 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอลโทรลเลอร์ ( Programmable logic Control : PLC ) เป็นอุปกรณ์
ควบคุมการทาํงานของเคร่ืองจกัรหรือกระบวนการทาํงานต่างๆ โดยภายในมี Microprocessor เป็น
มนัสมองสั่งการท่ีสาํคญั PLC จะมีส่วนท่ีเป็นอินพุตและเอาตพ์ุตท่ีสามารถต่อออกไปใชง้านไดท้นัที ตวั
ตรวจวดัหรือสวิทตช์ต่างๆ จะต่อเขา้กบัอินพุต ส่วนเอาต์พุตจะใช้ต่อออกไปควบคุมการทาํงานของ
อุปกรณ์หรือเคร่ืองจกัรท่ีเป็นเป้าหมาย เราสามารถสร้างวงจรหรือแบบของการควบคุมไดโ้ดยการป้อน
เป็นโปรแกรมคาํสั่งเขา้ไปใน PLC นอกจากน้ียงัสามารถใช้งานร่วมกบัอุปกรณ์อ่ืนเช่นเคร่ืองอ่านบาร์
โค๊ด ( Barcode Reader ) เคร่ืองพิมพ ์( Printer ) ซ่ึงในปัจจุบนันอกจากเคร่ือง PLC จะใชง้านแบบเด่ียว 
(Stand alone) แลว้ยงัสามารถต่อ PLC หลายๆ ตวัเขา้ดว้ยกนั ( Network ) เพื่อควบคุมการทาํงานของ
ระบบให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งข้ึนด้วยจะเห็นได้ว่าการใช้งาน PLC มีความยืดหยุ่นมากดังนั้นใน
โรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ จึงเปล่ียนมาใช ้PLC มากข้ึน 
 
โปรแกรมเมเบิล ลอจิก คอนโทรลเลอร์ ( PLC ) 
 PLC เป็นอุปกรณ์ชนิดโซลิด-สเตท ( Solid State ) ท่ีทาํงานแบบลอจิก ( Logic Functions ) การ
ออกแบบการทาํงานของ PLC จะคลา้ยกบัหลกัการทาํงานของคอมพิวเตอร์ จากหลกัการพื้นฐานแลว้ 
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PLC จะประกอบดว้ยอุปกรณ์ท่ีเรียกวา่ Solid-State Digital Logic Elements เพื่อให้ทาํงานและตดัสินใจ
แบบลอจิก PLC ใช้สําหรับควบคุมกระบวนการทาํงานของเคร่ืองจกัรและอุปกรณ์ในโรงงาน
อุตสาหกรรม 
 การใช้ PLC สําหรับควบคุมเคร่ืองจกัรหรืออุปกรณ์ต่างๆ ในโรงงานอุตสาหกรรมจะมีขอ้
ไดเ้ปรียบกว่าการใช้ระบบของรีเลย ์( Relay ) ซ่ึงจาํเป็นจะตอ้งเดินสายไฟฟ้า หรือท่ีเรียกว่า Hard- 
Wired ฉะนั้นเม่ือมีความจาํเป็นท่ีตอ้งเปล่ียนกระบวนการผลิต หรือลาํดบัการทาํงานใหม่ ก็ตอ้งเดิน
สายไฟฟ้าใหม่ ซ่ึงเสียเวลาและเสียค่าใชจ่้ายสูง แต่เม่ือเปล่ียนมาใช ้PLC แลว้ การเปล่ียนกระบวนการ
ผลิตหรือลาํดบัการทาํงานใหม่นั้นทาํไดโ้ดยการเปล่ียนโปรแกรมใหม่เท่านั้น นอกจากน้ีแลว้ PLC ยงัใช้
ระบบโซลิด – สเตท ซ่ึงน่าเช่ือถือกว่าระบบเดิมการกินกระแสไฟฟ้าน้อยกว่าและสะดวกกว่าเม่ือ
ตอ้งการขยายขั้นตอนการทาํงานของเคร่ืองจกัร 
โครงสร้างของ PLC 

PLC เป็นอุปกรณ์คอมพิวเตอร์สําหรับใช้ในงานอุตสาหกรรม PLC ประกอบด้วย หน่วย
ประมวลผลกลาง หน่วยความจาํ หน่วยรับขอ้มูล หน่วยส่งขอ้มูล และหน่วยป้อนโปรแกรม PLC ขนาด
เล็กส่วนประกอบทั้งหมดของ PLC จะรวมกนัเป็นเคร่ืองเดียว แต่ถ้าเป็นขนาดใหญ่สามารถแยก
ออกเป็นส่วนประกอบยอ่ยๆ ได ้หน่วยความจาํของ PLC ประกอบดว้ย หน่วยความจาํชนิด RAM และ 
ROM หน่วยความจาํชนิดRAM ทาํหนา้ท่ีเก็บโปรแกรมของผูใ้ชแ้ละขอ้มูลสําหรับใชใ้นการปฏิบติังาน
ของ PLC ส่วน ROM ทาํหนา้ท่ีเก็บโปรแกรมสําหรับใชใ้นการปฏิบติังานของ PLC ตามโปรแกรมของ
ผูใ้ช ้ROM ยอ่มาจาก Read Only Memory สามารถโปรแกรมไดแ้ต่ลบไม่ได ้ถา้ชาํรุดแลว้ซ่อมไม่ได ้
 1. RAM ( Random Access Memory ) หน่วยความจาํประเภทน้ีจะมีแบตเตอร่ีเล็กๆ ต่อไวเ้พื่อ
ใชเ้ล้ียงขอ้มูลเม่ือเกิดไฟดบั การอ่านและเขียนโปรแกรมลงใน RAM ทาํไดง่้ายมาก จึงเหมาะกบัการใช้
งานในระยะทดลองเคร่ืองท่ีมีการเปล่ียนแปลงแกไ้ขโปรแกรมบ่อยๆ 
 2. EPROM ( Erasable Programmable Read Only Memory ) หน่วยความจาํชนิด EPROM น้ี
จะตอ้งใชเ้คร่ืองมือพิเศษในการเขียนโปรแกรม การลบโปรแกรมทาํไดโ้ดยใชแ้สงอลัตราไวโอเลตหรือ
ตากแดดร้อนๆ นานๆ มีขอ้ดีตรงท่ีโปรแกรมจะไม่สูญหายแมไ้ฟดบั จึงเหมาะกบัการใช้งานท่ีไม่ตอ้ง
เปล่ียนโปรแกรม 
 3. EEPROM ( Electrical Erasable Programmable Read Only Memory ) หน่วยความจาํชนิดน้ี
ไม่ต้องใช้เคร่ืองมือพิเศษในการเขียนและลบโปรแกรม โดยใช้วิธีการทางไฟฟ้าเหมือนกับ RAM 
นอกจากนั้นก็ไม่จาํเป็นตอ้งมีแบตเตอร่ีสาํรองไฟเม่ือไฟดบัราคาจะแพงกวา่ แต่จะรวมคุณสมบติัท่ีดีของ
ทั้ง RAM และ EPROM เอาไวด้ว้ยกนั 
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รูปที ่2.24โครงสร้างของ PLC 

2.5 การวเิคราะห์แผ่นป้ายของมอเตอร์ ( Motor Nameplate Analysis )  

 โดยปกติมอเตอร์ทุกตวัจะมีแผนป้ายประจาํเคร่ือง ( Nameplate ) ติดมากบตวัมอเตอร์แผน่ป้าย

น้ีจะระบุรายละเอียดต่างๆ เก่ียวกบัมอเตอร์ให้แก่ผูท่ี้จะนาํเอามอเตอร์ไปใชง้านไดท้ราบ เพื่อท่ีจะไดใ้ช้

งานไดอ้ยางถูกตอ้งและหลีกเล่ียงอนัตรายท่ีจะเกิดข้ึนกบัตวัมอเตอร์ในขณะใช้งานไดอ้ย่างหมาะสม 

ความสาํคญัของแผน่ป้ายมอเตอร์ ( Motor Nameplate ) มีดงัน้ี  

 2.5.1 ช่ือของบริษทัผูผ้ลิต ( Manufacturer ) แผน่ป้ายทุกแผน่จะตอ้งแจง้ช่ือบริษทัผูผ้ลิตให้ ไว้

สาํหรับติดต่อกบัผูผ้ลิตในการขอรับทราบขอ้มูลอ่ืนๆ เพิ่มเติม  

 2.5.2 รหสับอกรุ่นของมอเตอร์ ( Model Number ) รหสัดงักล่าวข้ึนอยูก่บับริษทัผูผ้ลิตเพื่อใช้

แยกชนิดและขนาดต่างๆ ของมอเตอร์  

 2.5.3 ชนิดของมอเตอร์ ( Type ) ผูผ้ลิตจะระบุให้ทราบบนแผ่นป้ายวา่เป็นมอเตอร์ชนิดหน่ึง

เฟสหรือสามเฟส ในกรณีท่ีไม่ไดร้ะบุวาเป็นมอเตอร์ชนิดใด ให้สังเกตจากขอ้มูลอ่ืนๆ บนแผน่ป้ายเช่น

ระบบไฟฟ้าท่ีใชเ้ป็นกระแสสลบั( AC ) หรือกระแสตรง( DC ) เป็นตน้  

 2.5.4 จาํนวนขั้วแม่เหล็ก ( Pole ) ตอ้งมีจาํนวนเป็นเลขคู่ 

 2.5.5 ระบบไฟฟ้าท่ีใชเ้ฟส ( Phase ) จาํนวนเฟสของไฟฟ้ากระแสสลบัท่ีตอ้งใชส้าํหรับมอเตอร์ 

PH 1 หมายถึง ไฟฟ้ากระแสสลบั 1 เฟส PH 3 หมายถึง ไฟฟ้ากระแสสลบั 3 เฟส  

 2.5.6 พิกดักาํลงัของมอเตอร์ ( Power Output ) กาํลงังานสูงสุดท่ีมอเตอร์สามารถทาํงาน ไดโ้ดย

ไม่เกิดความเสียหาย เดิมระบุเป็นแรงมา้ ( HP ) ปัจจุบนักาํหนดเป็นกิโลวตัต ์( kW ) เป็นมาตราฐาน SI 
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Unit การเลือกใชม้อเตอร์สําหรับขบัเคร่ืองจกัร พิกดักาํลงัของมอเตอร์ควรมีค่าไม่นอ้ยกวา 120% ของ

กาํลงัอินพุตของเคร่ืองจกัร ( อตัราเผือ่ 20% )  

 2.5.7 พิกดัแรงดนัไฟฟ้า ( Voltage Rating ) เป็นค่าแรงดนัไฟฟ้าท่ีป้อนเขา้มอเตอร์เพื่อทาํให้

มอเตอร์สามารถทาํงานไดท่ี้พิกดักาํลงัของมอเตอร์ตรงตามค่าท่ีกาํหนดไว ้เช่น 380△/660Y V สามารถ

ต่อไดท้ั้ง 2 แบบคือ 

  - การต่อขดลวดแบบสตาร์ ( Star ) 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.25 การต่อขดลวดแบบสตาร์ 
 

  - การต่อขดลวดแบบเดลตา้ (Delta) 

 

 

 

 

รูปที ่2.26 การต่อขดลวดแบบเดลตา้ 
 

 2.5.8 พิกดัความถ่ี ( Frequency ) เป็นค่าความถ่ีของระบบไฟฟ้าท่ีทาํให้มอเตอร์มีความเร็วรอบ

ตามท่ีกาํหนดขณะรับโหลดท่ีพิกดักาัลงัโดยความถ่ีของระบบไฟฟ้ากระแสสลบัในประเทศไทยเป็น 50 

Hz หรือ 50 Cycle/s 

 2.5.9 พิกดักระแส ( Current Rating ) เป็นปริมาณกระแสไฟฟ้าท่ีมอเตอร์จะดึงหรือรับมาจาก

ระบบไฟฟ้าเม่ือมอเตอร์ตอ้งขบัโหลดดว้ยขนาดกาํลงัเต็มพิกดั ( Full Load Power ) จากแผน่ป้ายระบุ

ค่ากระแสไว ้2 ค่า สามารถหาค่ากาํลงัอินพุตของมอเตอร์ต่างๆ ไดด้งัน้ี 
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P = 3U I cos T L L θ                                                                                               ( 2.1 ) 

กระแสสามารถกาํหนดขนาดสายและอุปกรณ์ป้องกนัเช่นพิกดักระแสเม่ือต่อแบบเดลตา้ 11.7 A 

พิจารณาจากตารางท่ี 2.1 จะได ้

ขนาดสายยอ่ยทนกระแสไดม้ากกวา่เท่ากบั  1.25(11.7) = 14.6A  

เลือกสาย THW ขนาด 3x2.5 mm2 (ทนได ้18A) เดินในท่อ IMC  

ขนาดฟิวส์ (ขาดชา้) ป้องกนัการลดัวงจรยอ่ยเท่ากบั 1.75(11.7) = 20.5A  

ขนาดท่ีเลือก 25 A (ขนาดทัว่ไปของฟิวส์ 6 , 10 , 16 , 20 , 25 , 35 , 50 , 63 , 80 , 100 A)  

ขนาดอุปกรณ์ป้องกนัการทาํงานเกินกาํลงัเท่ากบั 1.15(11.7) = 13.5A  

เลือกโอเวอร์โหลดรีเลยท่ี์มีขนาดปรับตั้งแต่ 12A ถึง 15A 

ตารางที ่2.1 ขนาดกระแสของสายไฟฟ้าทองแดงหุม้ฉนวน PVC ตาม มอก. 11 - 2531 อุณหภูมิตวันาํ 70 

องศา ขนาดแรงดนั 300V และ 750V อุณหภูมิโดยรอบ 40 องศา 
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 2.5.10 พิกดัช่วงเวลาการใชง้าน ( Time Rating ) เป็นการบอกให้ทราบวา่มอเตอร์สามารถใช้

งานท่ีค่ากาํลงัเต็มท่ีไดต้ลอดเวลาหรือเฉพาะช่วงเวลาหน่ึงเท่านั้นเช่น ถา้ระบุวา่ ½ Hour หมายความวา่

มอเตอร์สามารถใชง้านไม่เกิน 30 นาที และจะตอ้งพกัจนกระทัง่มอเตอร์มีอุณหถูมิเกือบเท่ากบัอุณหภูมิ

รอบขา้ง ( สูงกวา่อุณหภูมิรอบขา้งประมาณ 5°C ) ถา้แผน่ป้ายระบุวา่ Cont. แสดงวา่สามารถใชง้านได้

อยา่งต่อเน่ืองโดยไม่ตอ้งหยดุพกั ( 3 ชัว่โมงข้ึนไป ) 

 2.5.11 ความเร็วรอบของมอเตอร์ ( Motor Speed ) เป็นค่าความเร็วรอบของมอเตอร์ขณะ ขบั

โหลดเตม็พิกดั ( ขณะไม่มีโหลดจะมีความเร็วรอบสูงกวาท่ีระบุไวเ้ล็กนอ้ยประมาณ 3-5% ) ความสําคญั

ของความเร็วรอบของมอเตอร์คือ มอเตอร์ท่ีเลือกใช้จะต้องมีความเร็วรอบเท่ากบความเร็วของ

เคร่ืองจกัรท่ีออกแบบไวเ้ช่น ความเร็วรอบของสวา่นไฟฟ้าความเร็วของหวัจบัช้ินงานของเคร่ืองกลึงซ่ึง

ความเร็วรอบของมอเตอร์จะเหมาะสมกบัความเร็วตดั ( Cutting Speed ) ของโลหะนั้นๆ เป็นตน้ 

ความเร็วรอบของมอเตอร์สามารถคาํนวณไดจ้ากสูตรดงัน้ี 

Nr = ( 1 -S ) Ns                                                                                                                   ( 2.2 )  

S = ( Ns – Nr ) / Ns                                                                                                             ( 2.3 ) 

Ns = ( 120 f ) / P                                                                                                                 ( 2.4 ) 

เม่ือ Nr ความเร็วรอบของมอเตอร์ ( RPM ) 

Ns ความเร็วรอบของสนามแม่เหล็กหมุนหรือเป็นความเร็วรอบของมอเตอร์ในอุดมคติความเร็วน้ี

จะมีค่าใกลเ้คียงกบัความเร็วรอบขณะไม่มีโหลด ( RPM ) 

S สลิป ( Slip ) อตัราของความแตกต่างระหวา่งความเร็วรอบของสนามแม่เหล็กหมุนกบัความเร็ว

รอบของมอเตอร์ต่อความเร็วของสนามแม่เหล็กหมุน 

f ความถ่ีของระบบไฟฟ้า ( Hz ) 

P จาํนวนขั้วแม่เหล็กของมอเตอร์ ( Pole ) 

เช่นจากแผน่ป้าย Nr = 1450 RPM 

S = (1500 – 1450)/1500 = 0.033 (33.3%) 

 2.4.12 แฟคเตอร์บริการ ( Service Factor ) ค่ามุมเฟส ( Phase Angle ) ระหวา่งความต่างศกัย์

และกระแสหรือเรียกอีกอยา่งวา่ Power Factor ( PF ) หมายถึงค่าตวัคูณท่ีใชคู้ณค่ากาํลงัเอาทพ์ุตเพื่อ

แสดงวา่มอเตอร์สามารถทาํงานไดเ้กินกาํลงัโดยมอเตอร์ไม่เป็นอนัตรายและไม่ร้อนเกินขีดกาํหนด 
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2

1 1 1

4 4 4

3 3 3

สามารถป้องกนัของแข็งทีม่เีส้น

ผ่านศูนย์กลางมากกว่า 1 มม. ทีม่า

กระทบไม่ให้ผ่านลอดเข้า

ไปข้างในได้

สามารถป้องกนัหยดนาํหรือนํ้า

สาดท่ีมาจากทกุท่ีได้

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบ ของ

วตัถุท่ีมีนํ้าหนัก 500 กรัม ท่ีปล่อย

มาจากท่ีสูง 40 ซม. (การกระแทก

ของพลงังาน 2 จูล)

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบของ

วตัถุท่ีมีนํ้าหนัก 150 กรัม ท่ีปล่อย

มาจากท่ีสูง 15 ซม. (การกระแทก

ของพลงังาน 0.25 จูล)

สามารถป้องกนัของแขง็ท่ีมีเสน้

ผา่นศนูยก์ลางมากกวา่หรือ

เทา่กบั 12 มม. ท่ีมากระทบ

ไม่ให้ผา่นลอดเขา้ไปขา้งในได

สามารถป้องกนันํ้าท่ีตกลงมาใน

แนวด่ิงและในแนวท่ีทาํมมุ 15

องศากบัแนวด่ิง

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบของ

วตัถุท่ีมีนํ้าหนัก 250 กรัม ท่ีปล่อย

มาจากท่ีสูง 0.375 จูล)

สามารถป้องกนัของแขง็ท่ีมีเสน้

ผา่นศนูยก์ลางมากกวา่หรือเท่ากบั 

2.5 มม. ท่ีมากระทบไม่ให้ผา่นลอด

เขา้ไปขา้งในได้

สามารถป้องกนันํ้าฝนท่ีตกลงมา

ไดโ้ดยนาํฝนน้ี อาจตกลงมาใน

แนวทาํมมุ 60 องศากบัแนวด่ิง

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบของ

วัตถทุีม่นี ้าหนัก 250 กรัม ทีป่ล่อย

มาจากทีสู่ง 20 ซม. (การกระแทก

ของพลงังาน 0.5 จลู)

22

สามารถป้องกนัของแขง็ท่ีมีเสน้

ผา่นศนูยก์ลางมากกวา่หรือ

เทา่กบั 50 มม. ท่ีมากระทบ

ไม่ให้ผา่นลอดเขา้ไปขา้งในได

สามารถป้องกนันํ้าท่ีตกลงมาใน

แนวดิงได้

รายละเอียด

ไม่มีการป้องกนั 

รหัส

0

รายละเอียด

ไม่มีการป้องกนั 

รหัส รายละเอียด

0 ไม่มีการป้องกนั 

รหัส

0

รหัสตวัท่ีหน่ึง แสดงการป้องกนัมอเตอร์จากการ

สมัผสัหรือส่ิงแปลกปลอมใด ๆ  ท่ีเขา้ไปทาํอนัตราย

ต่อโครงสร้างภายใน

รหัสตวัท่ีสาม แสดงระดบัการป้องกนัอุปกรณ์ท่ี

บรรจุ ภายในอาจจะไดรั้บอนัตรายจากการกระ

แทรกทางกล

การแบง่ระดบัการป้องกัน (Degrees of Protection) หรอื IP ตามมาตรฐาน DIN40050/1980 และ ICE 529

รหัสตวัท่ีสอง แสดงระดบัการป้องกนัของเหลวใด

ๆ ท่ีแทรกซึมเขา้ไปทาํให้เกิดความเสียหายภายใน

 2.4.13 ระดบัความป้องกนัของมอเตอร์จากสภาพแวดลอ้ม ( Degree of Protection ) ตาม

มาตรฐาน DIN 40050/1980 และ IEC 529 ระดบัความป้องกนัจะระบุดว้ยตวัอกัษร IP ( Index of 

Protection ) และตามดว้ยตวัเลข ( Degree of Protection ) 2 - 3 หลกั ตวัเลขแต่ละหลกัมีความหมายของ

ระดบัความป้องกนัดงัตารางท่ี 2.2 

ตารางที ่2.2 ระดบัความป้องกนัของมอเตอร์จากสภาพแวดลอ้ม ( Degree of Protection ) 
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6

5 5 5

8

7

สามารถป้องกนัอนัตรายท่ีเกิด

จากนํ้าทว่มอยา่งถาวรได้

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบของ

วตัถุท่ีมีนํ้าหนัก 1.5 กก. ท่ีปล่อยมา

จากท่ีสูง 40 ซม. (การกระแทกของ

พลงังาน 6 จูล)

สามารถป้องกนัฝุ่ นไดอ้ยา่ง          

สมบรูณ์

สามารถป้องกนัอนัตรายท่ีเกิด    

จากคล่ืนนํ้าทะเลและการฉีดนํ้า

อยา่งแรง

สามารถป้องกนัแรงตกกระทบของ

วตัถุท่ีมีนํ้าหนัก 5 กก. ท่ีปล่อยมา

จากท่ีสูง 40 ซม. (การกระแทกของ

พลงังาน 20 จูล)

สามารถป้องกนัอนัตรายท่ีเกิด

จากนํ้าทว่มชัว่คราว

66

สามารถป้องกนัฝุ่ นได้
สามารถป้องกนันํ้าท่ีถูกฉีดมาตก

กระทบไดใ้นทกุทิศทาง

รายละเอียด

ไม่มีการป้องกนั 

รหัส

0

รายละเอียด

ไม่มีการป้องกนั 

รหัส รายละเอียด

0 ไม่มีการป้องกนั 

รหัส

0

รหัสตวัท่ีหน่ึง แสดงการป้องกนัมอเตอร์จากการ

สมัผสัหรือส่ิงแปลกปลอมใด ๆ  ท่ีเขา้ไปทาํอนัตราย

ต่อโครงสร้างภายใน

รหัสตวัท่ีสาม แสดงระดบัการป้องกนัอุปกรณ์ท่ี

บรรจุ ภายในอาจจะไดรั้บอนัตรายจากการกระ

แทรกทางกล

การแบง่ระดบัการป้องกัน (Degrees of Protection) หรอื IP ตามมาตรฐาน DIN40050/1980 และ ICE 529

รหัสตวัท่ีสอง แสดงระดบัการป้องกนัของเหลวใด

ๆ ท่ีแทรกซึมเขา้ไปทาํให้เกิดความเสียหายภายใน

ตารางที ่2.2 ระดบัความป้องกนัของมอเตอร์จากสภาพแวดลอ้ม ( Degree of Protection ) ( ต่อ ) 
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 2.5.14 อุณหภูมิท่ียอมใหเ้พิ่มข้ึนไดสู้งสุด ( Raise Temperature ) อุณหภูมิของขดลวดมอเตอร์ท่ี

ให้เพิ่มข้ึนไดสู้งสุดเม่ือเทียบกบัอุณหภูมิรอบขา้งและอุณหภูมิใชง้านของฉนวนค่าอุณหภูมิน้ีจะใชเ้ป็น

ขีดจาํกดัของอุณหภูมิสูงสุดของการออกแบบระบบป้องกนัความร้อนท่ีจะเกิดข้ึนกบัขดลวดมอเตอร์

ไม่ใหสู้งจนเกิดอนัตราย ซ่ึงจะทาํใหเ้กิดความปลอดภยักบัมอเตอร์มากยิง่ข้ึน  

 2.5.15 เฟรม ( Frame ) เป็นรหสัท่ีจะบอกถึงขนาดหรือพิกดัทางกายภาพของมอเตอร์ท่ีจะใช้

สําหรับวางแผนหรือกาํหนดพื้นท่ีท่ีติดตั้งมอเตอร์เขา้กบัสถานท่ีติดตั้งขนาดลาํตวัและความยาวของ

มอเตอร์เป็นตน้ ขอ้มูลเก่ียวกบัเฟรมจะระบุในเอกสารกาํกบัท่ีมีมากบัมอเตอร์ตวันั้นๆ  

 2.5.16 นํ้ าหนกั ( Weight ) เป็นนํ้ าหนกัของมอเตอร์ตวันั้นๆ ใช้วางแผนหรือเตรียมความ

แขง็แรงของสถานท่ีติดตั้งมอเตอร์ใหส้ามารถรับนํ้ าหนกัของมอเตอร์ไดใ้ห้ใชง้านไดอ้ยา่งปลอดภยัโดย

ไม่ยบุหรือพงัลงมาขณะเคร่ืองจกัรกาํลงัทาํงาน 

หมายเหตุ ข้อมูลบนแผ่นป้ายจะแตกต่างกันไปเพราะมอเตอร์ท่ีผลิตออกมาขายจะอิงตาม

มาตรฐานท่ีต่างกนั แต่โดยทัว่ๆ ไปแลว้ขอ้กาํหนดหลกัๆ ไดก้ล่าวไวข้า้งตน้ 

 2.5.17 โหลดมอเตอร์ ( Motor Load ) มอเตอร์ไฟฟ้ามีตั้งแต่มอเตอร์ตวัเล็กๆ ขนาดไม่ถึง 1 

แรงมา้ท่ีใช้กนัตามบา้นเรือนท่ีอยู่อาศยัไปจนถึงขนาดใหญ่หลายร้อยแรงมา้สําหรับใช้กบัเคร่ืองจกัร

ต่างๆ ในอุตสาหกรรมมีใชก้นัทั้งมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบั การออกแบบ

ระบบไฟฟ้าสาํหรับโหลดประเภทมอเตอร์ไฟฟ้าน้ี ทางสมาคมวศิวกรรมสถานแห่ง ประเทศไทยในบรม

ราชอุปถัมภ์หรือ ว.ส.ท ได้กาํหนดมาตรฐานเก่ียวกับออกแบบระบบไฟฟ้าสําหรับมอเตอร์ไฟฟ้า

โดยเฉพาะในเร่ืองบริภณัฑ์ไฟฟ้า ผูอ้อกแบบระบบไฟฟ้าจะตอ้งออกแบบระบบไฟฟ้าสําหรับมอเตอร์

ให้ถูกตอ้งและเป็นไปตามมาตราฐานเพื่อให้การใช้งานมอเตอร์ไฟฟ้าเป็นไปอยา่งปลอดภยัและเช่ือถือ

ไดโ้ดยแบ่งออกเป็น 3 ส่วน คือ 

  2.5.17.1 โหลดมอเตอร์  

    - บริภณัฑไ์ฟฟ้าท่ีใชม้อเตอร์เป็นตวัขบัเคล่ือนมีอยูม่ากมาย 

    - โหลดมอเตอร์โดยทัว่ไปถือวา่เป็นโหลดต่อเน่ืองซ่ึงมีทั้งแบบใชไ้ฟฟ้า 1 เฟส 

230V หรือ 3 เฟส 400V  

    - ขนาดของโหลดมอเตอร์อาจดูไดจ้ากตารางซ่ึงแสดงพิกดักระแสมอเตอร์

เหน่ียวนาํ 1 เฟส 3 เฟสและพิกดักระแสมอเตอร์กระแสตรงตามลาํดบั  
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  2.5.17.2 วงจรมอเตอร์  

   - มอเตอร์เป็นโหลดท่ีสาํคญัในระบบไฟฟ้าโหลดไฟฟ้าส่วนใหญ่จะมีมอเตอร์

เป็นองคป์ระกอบเช่นเคร่ืองจกัรในโรงงานป๊ัมนํ้าเคร่ืองปรับอาการเป็นตน้  

   - มอเตอร์ท่ีใชง้านทัว่ไปมีตั้งแต่ขนาดเล็กพิกดัไม่ก่ีวตัตไ์ปจนถึงขนาดใหญ่มี

พิกดัเป็นเมกกะวตัตแ์ละจะมีทั้งมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัและมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

  2.5.17.3 ส่วนประกอบของวงจรมอเตอร์  

   - สายไฟฟ้าวงจรยอ่ยมอเตอร์ ( Motor Branch Circuit Conductor )  

   - การป้องกนัการลดัวงจรของวงจรยอ่ยมอเตอร์ ( Motor Branch Circuit Short 

Circuit Protection )  

   - การป้องกนัโหลดเกิน ( Overload Protection )  

   - เคร่ืองปลดวงจรมอเตอร์ ( Motor Disconnect )  

   - วงจรควบคุมมอเตอร์ ( Motor Control Circuits ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.27 ส่วนประกอบของวงจรมอเตอร์ 
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ชนิดของมอเตอร์มอเตอร์ท่ีใชก้นัอยูใ่นปัจจุบนัสามารถแบ่งตามหลกัการทาํงานไดเ้ป็น 3 ชนิด  

 - มอเตอร์เหน่ียวนาํ ( Induction Motor )  

 - มอเตอร์ซิงโครนสั ( Synchronous Motor )  

 - มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ( DC Motor )  

 2.4.18 พิกดักระแสโหลดเตม็ท่ีของมอเตอร์ไฟฟ้าก่อนการพิจารณาหาค่าพิกดัต่างๆ สําหรับการ

ออกแบบระบบไฟฟ้าสําหรับมอเตอร์ไฟฟ้า ผูอ้อกแบบจาํเป็นตอ้งทราบค่าพิกดักระแสของมอเตอร์

ไฟฟ้าเสียก่อนค่าพิกดักระแสของมอเตอร์จะมีอยู ่2 ค่าคือค่าพิกดักระแสโหลดเต็มท่ีตามแผน่ป้ายประจาํ

เคร่ือง ( Rated Load Current ) ซ่ึงจะเป็นค่ากระแสของมอเตอร์ในขณะท่ีใชง้านท่ีพิกดัโหลดปกติและ

พิกดักระแสโหลดเต็มท่ีของมอเตอร์ไฟฟ้า ( Full Load Current ) ซ่ึงหมายถึงค่าพิกดัไฟฟ้าท่ีมอเตอร์

ไฟฟ้าใชเ้ตม็ท่ีในการทาํงานโดยท่ีมอเตอร์ยงัไม่เป็นอนัตรายค่าพิกดักระแสโหลดเต็มท่ีน้ีเป็นค่าท่ีไดม้า

จากการเปิดตารางและสามารถหาไดจ้ากตารางท่ี 2.3 และ 2.4 ซ่ึงเป็นค่ากระแสโหลดเต็มท่ีสําหรับ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบั 1 เฟส และ 3 เฟส ตามลาํดบัผูอ้อกแบบจะตอ้ง

ใช้ค่าพิกดักระแสจากตารางน้ีสําหรับการออกแบบวงจรมอเตอร์ไม่ใช่นาํค่ากระแสท่ีอ่านไดจ้ากแผ่น

ป้ายประจาํเคร่ืองมาทาํการออกแบบยกเวน้สําหรับการพิจารณาการป้องก่อนโหลดเกินเท่านั้นท่ีจะใช้

ค่ากระแสท่ีอ่านจากแผ่นป้ายประจาํเคร่ืองในการคาํนวณโดยทัว่ไปจะใช้สัญลกัษณ์ภาษาองักฤษFLC 

หมายถึงค่าพิกดกระแสเตม็ท่ีของมอเตอร์ท่ีอ่านไดจ้ากตารางและสัญลกัษณ์ ภาษาองักฤษ FLA หมายถึง

ค่าพิกดักระแสโหลดท่ีตามแผน่ป้ายประจาํเคร่ือง 

การคาํนวณกระแสและแรงบิดของมอเตอร์หากมอเตอร์กาํหนดคาํดงัต่อไปน้ีมาให ้

 - กาํลงัไฟฟ้าจริงทางดา้น Output (kW) ของมอเตอร์  

 - Power Factor  

 - ประสิทธิภาพของมอเตอร์ 

ดงันั้นค่ากาํลงัไฟฟ้าปรากฏทางดา้นเขา้ในหน่วยของ kVA ของมอเตอร์คาํนวณไดจ้าก 

                                                                 ( 2.5 ) 
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การคาํนวณกระแสของมอเตอร์ดงันั้นกระแสของมอเตอร์สามารถคาํนวณไดจ้าก 

                                                                                                                   ( 2.6 ) 

 

ตัวอย่าง มอเตอร์มีขนาดพิกดั 40 kW 380 V 3 Phase มีประสิทธิภาพเท่ากบั 90% ค่า Power Factor 

เท่ากบั 0.85 และความเร็วรอบเท่ากบั 1500 รอบต่อนาที จงคาํนวณหากระแสและแรงบิด ของมอเตอร์ 

ค านวณหากระแส 

 

 

 

 

 
หรือสามารถพิจารณาไดจ้ากตารางท่ี 2.3 
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ตารางที ่2.3 พิกดักระแสโหลดเตม็ท่ีของมอเตอร์กระแสสลบั 3 เฟส ( แอมแปร์ ) 
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ตารางที ่2.4 พิกดัหรือขนาดปรับตอ้งสูงสุดของเคร่ืองป้องกนัการลดัวงจร 
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ตารางที ่2.4 พิกดัหรือขนาดปรับตั้งสูงสุดของเคร่ืองป้องกนัการลดัวงจร (ต่อ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.6 สัญลกัษณ์ต่างๆ  

ตารางที ่2.5 แสดงลญัลกัษณ์ต่างๆ 
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ตารางที ่2.5 แสดงลญัลกัษณ์ต่างๆ (ต่อ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทที ่3 

การออกแบบและสร้างชุดทดลอง 

3.1 การออกแบบและการสร้าง 

 ในการออกแบบชุดทดลองนั้น จะใชตู้ ้KJL Size4 ในการท าชุดทดลอง เพื่อความสะดวกสบาย

ในการเรียนการสอนหรือขนยา้ยเพราะใชไ้ดท้ั้งแมกเนติกคอนแทคเตอร์และพีแอลซีในการควบคุม

มอเตอร์ 3 เฟส 

  3.1.1 ตูค้อนโทรลระบบไฟฟ้า KJL  

ตูค้อนโทรลระบบไฟฟ้า KJL มีขนาด กวา้ง 44 ซม. ยาว 61ซม. ลึก 23 ซม. 

 

 

 

 

 

 รูปที ่3.1 ขนาดตูค้อนโทรล 
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 3.1.2 หาขนาดและ Mark ต าแหน่งหนา้ตู ้เพื่อใส่หลอดไฟและสวติซ์ปุ่มกด 

 

 

 

     

    

  

  

  

 

 

รูปที ่3.2 Mark ต าแหน่งหนา้ตู ้

 3.1.3 หาขนาดและ Mark ต าแหน่งในตูเ้พื่อหาต าแหน่งในการติดตั้งราง 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.3 Mark ต าแหน่งในตู ้

20
 ซ
ม.

 

10
 ซ
ม.

 

12
 ซ
ม.

 

14 ซม. 

24 ซม. 
34 ซม. 
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 3.1.4 หาขนาดและ Mark ต าแหน่งขา้งตู ้เพื่อหาต าแหน่งติดตั้งสวติซ์ Emergency ปลัก๊กลว้ย 

และเพาเวอร์ปลัก๊ 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.4 Mark ต าแหน่งขา้งตู ้

3.2 การด าเนินการสร้างชุดทดลอง 

 3.2.1 เจาะรูหนา้ตู ้ขนาด 22 mm, 25 mm เพื่อติดตั้งหลอดไฟและสวติซ์ 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.5 เจาะรูหนา้ตู ้
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 3.2.2 เจาะรูขา้งตูเ้พื่อติดตั้งสวติช์  Emergency , ปลัก๊กลว้ย และเพาเวอร์ปลัก๊ 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.6 เจาะรูขา้งตูเ้พื่อติดตั้งอุปกรณ์ 

 3.2.3 ติดตั้งหลอดไฟและสวติช์ แถวบน L1,L2,L3  แถวกลาง K1,K2,K3 และแถวล่างสวติช์ 

Start ,Reverse,Stop 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.7 ติดตั้งอุปกรณ์หนา้ตู ้
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3.2.4  ติดตั้งอุปกรณ์ขา้งตู ้Emergency , ปลัก๊กลว้ย และเพาเวอร์ปลัก๊ 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.8  ติดตั้งอุปกรณ์ขา้งตู ้

3.2.5 ติดตั้งรางวายดกัส์ รางรีเลย ์และรางแมก็เนติคคอนแทคเตอร์  

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.9 ติดตั้งอุปกรณ์ ( รางอุปกรณ์ในตู ้/ รางสายไฟ ) 
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 3.2.6 ติดตั้งเบรกเกอร์ ชุดฟิวส์ รีเลย ์แมก็เนติคคอนแทคเตอร์ ทามเมอร์ และเทอร์มินอล 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.10 ติดตั้งอุปกรณ์ในตู ้

 

 

 

 



 

บทที ่4 

 ใบงานการทดลอง 

 ใบงานการทดลองที ่1 

การสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง ( Direct Start ) 

 

ทฤษฎี 

 เป็นการสตาร์ทดว้ยแรงดนัเต็มพิกดั ( Full-Voltage Starting ) วิธีการสตาร์ทมอเตอร์แบบน้ี

เป็นท่ีนิยมกนัมาก ใชส้ าหรับมอเตอร์ท่ีมีขนาดเล็ก ซ่ึงมอเตอร์จะถูกต่อผา่นอุปกรณ์สตาร์ทแลว้ต่อเขา้

กบัสายไฟก าลงัโดยตรง ท าให้มอเตอร์สตาร์ทด้วยแรงดนัเท่ากับสายจ่ายแรงดนัทนัทีทนัใด และ

กระแสขณะสตาร์ทสูงถึงประมาณ 600 % ของแรงดนัเต็มพิกดั ก่อให้เกิด อนัตรายต่อมอเตอร์ หรือ

วงจรไฟฟ้าอ่ืนๆ ท่ีต่อร่วมสายจ่ายก าลงัมอเตอร์ได ้

 

วตัถุประสงค์ 

 1. อธิบายการท างานของวงจรควบคุมแบบสตาร์ทโดยตรงได ้

 2. บอกความหมายของการสตาร์ทมอเตอร์โดยตรงได ้

 

อุปกรณ์ทีใ่ช้ 
           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 
           F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
           S1 = สวติช์ปุ่มกด  Stop 
           S2 = สวติช์ปุ่มกด  Start 
           K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 
           H1 = หลอดไฟ ( Lamp )
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ลกัษณะการท างานของวงจร  
  1. เร่ิมตน้ท างานด้วยการกดสวิตช์ปุ่มกด S2 ท่ีวงจรควบคุมจะมีกระแสไฟฟ้าไหลจากแหล่ง
จากผ่านขดลวดสนามแม่เหล็กของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ ท าให้หน้าสัมผสัของแมกเนติคคอนแทค
เตอร์ปิดวงจร และหน้าสัมผสัช่วยของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ก็ปิดวงจรไปดว้ยพร้อมกนัท าให้เกิด
สภาวะคา้งการท างาน ( self – holding ) เพราะวงจรควบคุมมีกระแสไหลผา่นหนา้สัมผสัช่วยอีกทาง
เพื่อจ่ายใหก้บัขดลวดสนามแม่เหล็กของแมกเนติคคอนแทคเตอร์ 
 

 2. เม่ือตอ้งการหยุดการท างานมอเตอร์ให้กดปุ่ม S1 หนา้สัมผสัของปุ่ม S1 จึงเปิดวงจรท าให้

กระแสไฟฟ้าของวงจรควบคุมมอเตอร์ถูกตดั ณ จุดน้ี ขดลวดสนามแม่เหล็กของแมกเนติคคอนแทค

เตอร์จึงไม่ไดรั้บกระแสไฟฟ้า ท าให้หนา้สัมผสัของแมกเนติคคอนแทคเตอร์เปิดจึงไม่มีกระแสไฟฟ้า

ไหลเขา้สู้ขดลวดมอเตอร์ มอเตอร์จึงหยดุท างาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่4.1 วงจรควบคุมการสตาร์ทโดยตรง ( Direct Start ) 
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รูปที ่4.2 วงจรก าลงัการสตาร์ทโดยตรง ( Direct Start ) 

 
ตารางที ่4.1 ผลการทดลองวงจรสตาร์ทโดยตรง ( Direct Start ) 
 

การกดสวติช์
ปุ่มกด 

การท างานของอุปกรณ์ 
K1 H1 H2 M1 

S2 Start     
S1 Stop     

  

   = ท างาน    

    = ไม่ท  างาน 

 K1  = คอนแทคเตอร์หลกั   

 H1 = หลอดไฟ 1 
 H2 = หลอดไฟ 2 
 M1 = มอเตอร์ 

 S1 = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop 

 S2 = สวิตช์ปุ่ มกด  Start 
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รูปที ่4.3 ไฟสถานะก่อน Start วงจร DirectStart 
 
 
 

 

 
รูปที ่4.4 ไฟสถานะ K1 ท างาน เม่ือกด Start 

 
 
 
 
 
 



 
 

ใบงานการทดลองที ่2 

การควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) 
 
ทฤษฎ ี
 วงจรกลบัทางหมุนแบบตอ้งหยุดก่อน เป็นแบบธรรมดาทัว่ไปท่ีนิยมใชก้นัมาก วงจรแสดง
ถึงการเดินสายของ Push button Forward , Reverse และ Stop ซ่ึงการจะกลบัทางหมุนตอ้งกด Push 

button stop ก่อน 

 เน่ืองจากคอนแทคปกติปิดของคอนแทคเตอร์ทั้งสอง ( ในแถว 1 และ 23 ) และคอนแทคปกติ
ปิด Push button ทั้งสองช่วยกนั interlock จึงช่วยให้มีความปลอดภยัยิ่งข้ึน ( คอนแทคเตอร์ทั้งสองไม่
มีโอกาสท างานพร้อมกนั ) 
 

วตัถุประสงค์  
 1. อธิบายการท างานของวงจรการกลบัทางหมุนมอเตอร์แบบการกลบัทางหมุนหลงัจากหยุด  
มอเตอร์ได ้ 
 2. บอกความหมายของการกลบัทางหมุนมอเตอร์แบบการกลบัทางหมุนหลงัจากหยุดมอเตอร์
ได ้

 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 
           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 
           F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์ ( Overload relay ) 

           S1 = สวติช์ปุ่มกด Stop 
           S2 = สวติช์ปุ่มกด Reverse 
           S3 = สวติช์ปุ่มกด Forward 
           K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า  ( Three phase induction motor ) 

           H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
           H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. กดสวิตช์หมุนซ้ายกด S2 ไม่มีกระแสไหลมนแถวท่ี 1 แต่จะมีไหลในแถวท่ี 3 ท าให้ K2 
ท างานและตดัวงจรไม่ให ้K1 ท างาน 
 2. กดสวิตช์หมุนขวา ขณะท่ีวงจรยงัหมุนซ้ายกด S3  K2 ก็ยงัคงท างานอยู ่ถึงแมใ้นแถวท่ี 1 
จะมีกระแสวิง่ถึง S3 ก็ตาม แต่คอนแทคของ K2 ยงัตดัวงจร K1 อยู ่ 
 3. กดสวิตช์ เพื่อสตาร์ทใหม่ กด S1 วงจรหยุดท างาน คอนแทคปกติปิดของ K2 ในแถว 1 
เคล่ือนท่ีกลบัท่ีเดิม   
 4. กดสวติช์หมุนกลบักด S3 ท าให ้K1 ท างานมอเตอร์หมุนขวา คอนแทคปกติปิดของ K1 ใน
แถวท่ี 3 ตดัวงจรไม่ให ้K2 ท างาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที ่4.5 วงจรควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) 

 
หลกัการท างานของวงจรก าลัง 
 ถา้คอนแทคเตอร์ตวัใดตวัหน่ึงท างานอยู ่อีกตวัหน่ึงจะตอ้งไม่ท างาน ถา้คอนแทคเตอร์ทั้ง
สองตวัท างานพร้อมกนั จะเกิดการลดัวงจรระหวา่ง L1 กบั L3 
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รูปที ่4.6 วงจรก าลงัของวงจรกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) 

 
ตารางที ่4.2 ผลการทดลองวงจรควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) 

 
 
 
 
 
 
 
ไม่สามารถกด S2 และ S3 พร้อมกนัไดต้อ้งกด S1 เพื่อหยดุการท างานของมอเตอร์จึงสามารถกลบัทาง
หมุนได ้
   = ท างาน  H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1   
      = ไม่ท  างาน  H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2  
 M1  = มอเตอร์  S1   = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop S2   = สวิตช์ปุ่ มกด  Reveres 

 S3   = สวิตช์ปุ่ มกด  Forward 

การกดสวติช์
ปุ่มกด 

การท างานของอุปกรณ์ 
K1 K2 H1 H2 M1 

S2 Reveres      
S1 Stop      

S3 Forward      
S1 Stop      
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รูปที ่4.7 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Revers After Stop     รูปที ่4.8 ไฟสถานะ K1 ท างานเม่ือกด Reveres  
 
 
 
 
 

 

รูปที ่4.9 ไฟสถานะ Stop ก่อนกลบัทางหมุน                รูปที ่4.10 ไฟสถานะ K2 ท างานเม่ือกด Forward 

 
 
 
 
 



 
 

ใบงานการทดลองที ่3 
การควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดับ ( Automatic Sequence Run ) 

 
ทฤษฎ ี
 วงจรควบคุมมอเตอร์หลายหลายเคร่ืองในงานอุตสาหกรรมบางประเภทจ าเป็นต้องใช้
มอเตอร์แต่ละเคร่ืองท างานร่วมกนัโดยบางคร้ังการท างานร่วมกนัอาจอยูใ่นลกัษณะท่ีตอ้งให้มอเตอร์
เคร่ืองแรกท างานก่อนแล้วอีกเคร่ืองหน่ึงท างานภายหลงัซ่ึงลกัษณะการควบคุมของวงจรดงักล่าว
เรียกวา่ “ วงจรควบคุมเรียงล าดบั ” 
วงจรควบคุมดงักล่าวอาจแบ่งประเภทของการควบคุมออกเป็น 2 ลกัษณะคือ 
 - วงจรควบคุมมอเตอร์ท างานเรียงล าดบัแบบต่อเน่ือง 
 - วงจรควบคุมมอเตอร์ท างานเรียงล าดบัแบบไม่ต่อเน่ือง 
 
วตัถุประสงค์ 
 1. อธิบายการท างานของวงจรการเรียงล าดบัมอเตอร์แบบการควบคุมได ้
 2. บอกความหมายของการเรียงล าดบัมอเตอร์แบบการควบคุมได ้
 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 

           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 
           S1 = สวติช์ปุ่มกด Stop 
           S2 = สวติช์ปุ่มกด Start 
           K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า  ( Three phase induction motor ) 
           M2 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า  ( Three phase induction motor ) 
           H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
           H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. เม่ือกด S2 จะท าใหค้อนแทคเตอร์ K1 และรีเลยต์ั้งเวลา K3T ท างาน 
 2. คอนแทคปกติเปิดของ K1 ในแถว 2 จะต่อวงจรให้ K1 และ K3T ท างานตลอดเวลา และ
คอนแทคปกติเปิดของ K1 ในแถว 3 จะต่อวงจรใหก้บั K2 
 3. เม่ือถึงเวลาท่ีตั้งไวข้องรีเลยต์ั้งเวลา คอนแทค K3T จะต่อวงจรให ้K2 ท างาน 

 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
รูปที ่4.11 วงจรควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั ( Sequence Run ) 

 
หลกัการท างานวงจรก าลงั 
 ใชค้อนแทคเตอร์สองตวัในการให้มอเตอร์ท างาน K1 ต่อให้กบัมอเตอร์ตวัท่ีหน่ึงท างาน K2 
ต่อให้กบัมอเตอร์ตวัท่ีสองท างานและมีอุปกรณ์การป้องกนัสายเมนฟิวส์สามตวั เม่ือเกิดการลดัวงจร
จะไม่มีกระแสไฟฟ้าไหลไปยงัมอเตอร์ทั้งสองได ้
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รูปที ่4.12 วงจรก าลงัการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั ( Sequence Run ) 
 

ตารางที ่4.3 ผลการทดลองวงจรการควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั ( Sequence Run ) 

 
การกดสวติช์ 

ปุ่มกด 
การท างานของอุปกรณ์ 

 
K1 H1 M1 K2 H2 M2 

S2 Start       
S1 Stop       

 
    = ท างาน   H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1  M1 = มอเตอร์ 1 
       = ไม่ท  างาน   H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2  M2 = มอเตอร์ 2 
  S1   = สวิตช์ปุ่ มกด Stop  S2  = สวิตช์ปุ่ มกด Start 
 
 
 
 



58 
 

 

 

รูปที ่4.13 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Sequence Run         รูปที ่4.14 ไฟสถานะ K1 ท างานเม่ือกด Start 

 

รูปที ่4.15 ไฟสถานะ K2 ท างานร่วมกบั K1 หลงัจากหน่วงเวลา 5 sec 
 



 

ใบงานการทดลองที ่4 

การควบคุมแบบสตาร์ - เดลต้า ( Star - Delta Starting ) 

 

ทฤษฎ ี
 การสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์เดลตา้ คือ ขณะเร่ิมสตาร์ทจะให้ขดลวดต่อแบบสตาร์ และเม่ือ
มอเตอร์หมุนไปดว้ยความเร็ว 75% ของความเร็วพิกดัแลว้จึงให้ขอลวดต่อแบบเดลตา้ และหลงัจาก
นั้นก็เดินมอเตอร์แบบเดลตา้ต่อเน่ืองไปจนกระทัง่หยดุมอเตอร์ 
 
วตัถุประสงค์  
 1. อธิบายการท างานของวงจรสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์ - เดลตา้ได ้
 2. บอกความหมายของการสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์ - เดลตา้ได ้
 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 
           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 

           F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
           S1 = สวติช์ปุ่มกด Stop  
           S2 = สวติช์ปุ่มกด Start 
           K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K3 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K4T = ไทมเ์มอร์รีเลย ์( Timer relay ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 

               H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
           H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
                H3 = หลอดไฟ ( Lamp )
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. กด K2 ท าให้ Star contactor K2 และ K4T ท างาน คอนแทคปกติปิดของ K2 ในแถวท่ี 4 
จะตดัวงจร K3 และคอนแทคปกติเปิด K2 ในแถวท่ี 2 จะต่อวงจรให ้Main contactor K1 ท างาน 
 2. ท างานสตาร์ หลงัจากท่ี K1 ท างาน และปล่อย S2 ไปแลว้ K2 K4T และ K1 จะท างาน
ตลอดเวลาดว้ย maintained contact ของ K1 ในแถวท่ี 3 ขณะน้ีมอเตอร์หมุนแบบสตาร์ 
 3. รีเลยต์ั้งเวลา K4T ท างานเม่ือถึงเวลาท่ีตั้งไว ้ท าให้ K2 และ K4T จะถูกตดัวงจรดว้ยคอน
แทคของรีเลยต์ั้งเวลา K4T ในแถวท่ี 1 และคอนแทคปกติปิดของ K2 ในแถวท่ี 4 ก าลงัจะกลบั
ต าแหน่งเดิม 
 4. ท างานเดลตา้ เม่ือคอนแทคของ K2 กลบัมาท่ีเดิมเรียบร้อยแลว้ K3 จะท างานคู่กบั K1 
ขณะน้ีมอเตอร์หมุนแบบเดลตา้ และ K2 จะถูก interlock ดว้ยคอนแทคปกติปิด K3   

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่4.16 วงจรควบคุมการแบบสตาร์ - เดลตา้ ( Star - Delta Starting ) 
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หลกัการท างานของวงจรก าลัง 

 การสตาร์ทจะตอ้งเรียงกนัไปจากสตาร์ไปเดลตา้ และคอนแทคเตอร์สตาร์กบัคอนแทคเตอร์

เดลตา้ จะตอ้งมี interlock ซ่ึงกนัและกนั การควบคุมมี 2 อยา่ง คือ เปล่ียนจากสตาร์ไปเดลตา้โดยกด

ดว้ย Push button กบัเปล่ียนโดยอตัโนมนัติดว้ยการใชรี้เลยต์ั้งเวลา การควบคุมแบบอตัโนมติัมีอยู ่2 

วธีิคือ 

 1. ต่อจุดสตาร์ดว้ย K2 ก่อนจ่ายไฟเขา้ดว้ย K1  

 2. จ่ายไฟเขา้ดว้ย K1 ก่อนต่อจุดสตาร์ดว้ย K2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่4.17 วงจรก าลงัการควบคุมแบบสตาร์ - เดลตา้ ( Star - Delta Starting ) 
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ตารางที ่4.4 ผลการทดลองวงจรการควบคุมแบบสตาร์ - เดลตา้ ( Star - Delta Starting ) 

 

การกดสวติช์ 
ปุ่มกด 

การท างานของอุปกรณ์ 
K1 K2 K3 K4T H1 H2 H3 M1 

S2 Start         
กด S2 

รอ 5 sec. 
        

S1 Stop         

 
  = ท างาน  H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1   K4T = ไทมเ์มอร์รีเลย ์
   = ไม่ท  างาน  H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2   S1    = สวิตช์ปุ่ มกด Stop 
M1 = มอเตอร์ 1  H3  = หลอดไฟ 3  K3  = คอนแทคเตอร์ 3   S2    = สวิตช์ปุ่ มกด Start 
  
 
 

 
รูปที ่4.18 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Star - Delta Starting 
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รูปที ่4.19 ไฟสถานะ K1 , K2 ท างานเม่ือกด Start ( Run Star ) 

 
 

 
รูปที ่4.20 ไฟสถานะ K1 , K3 ท างานเม่ือหน่วงเวลา 5 sec ( Run Delta )



 

ใบงานการทดลองที ่5 

การสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง ( Direct Start ) ควบคุมด้วย PLC 

 

ทฤษฎี 

 เป็นการสตาร์ทดว้ยแรงดนัเต็มพิกดั ( Full-Voltage Starting ) วิธีการสตาร์ทมอเตอร์แบบน้ี

เป็นท่ีนิยมกนัมาก ใชส้ าหรับมอเตอร์ท่ีมีขนาดเล็ก ซ่ึงมอเตอร์จะถูกต่อผา่นอุปกรณ์สตาร์ทแลว้ต่อเขา้

กบัสายไฟก าลงัโดยตรง ท าให้มอเตอร์สตาร์ทด้วยแรงดนัเท่ากับสายจ่ายแรงดนัทนัทีทนัใด และ

กระแสขณะสตาร์ทสูงถึงประมาณ 600 % ของแรงดนัเต็มพิกดั ก่อให้เกิด อนัตรายต่อมอเตอร์ หรือ

วงจรไฟฟ้าอ่ืนๆ ท่ีต่อร่วมสายจ่ายก าลงัมอเตอร์ได ้

 

วตัถุประสงค์ 

 1. อธิบายการท างานของวงจรควบคุมแบบสตาร์ทโดยตรงได ้

 2. บอกความหมายของการสตาร์ทมอเตอร์โดยตรงได้ 

 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 

           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 

           F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
           Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
           K1 = คอนแทกเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 

               H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. วงจรอินพุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งสวติช์ปุ่มกด เพื่อควบคุมอินพุตของโปรแกรม 
 2. โปรแกรมคือ แลดเดอร์ไดอะแกรมท่ีออกแบบมาจากการแปลงวงจรควบคุม และ/หรือจาก 
เง่ือนไขการท างาน และป้อนใหก้บั PLC เพื่อควบคุมวงจรเอาตพ์ุต 
 3. วงจรเอาตพ์ุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งโดยใชเ้อาตพ์ุตของ PLC ไปควบคุมคอนแทเตอร์ 
 4. วงจรก าลงัคือ วงจรก าลงั ( Power Circuit ) ของการควบคุมมอเตอร์เหน่ียวน า 3 เฟส 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

รูปที ่4.21 วงจรควบคุมการสตาร์ทโดยตรงของ PLC ( Direct Start ) 
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รูปที ่4.22 วงจร Ladder Diagram การสตาร์ทโดยตรง ( Direct Start ) 
 

 
สร้างไฟล์งานจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 

 

 
รูปที ่4.23 Ladder Diagram การสตาร์ทโดยตรงใน CX-Programmer 
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ตารางที ่4.5 ผลการทดลองวงจรสตาร์ทโดยตรงของ PLC ( Direct Start ) 
  

การกดสวติช์
PLC 

การท างานของอุปกรณ์ 
24v K1 K1 H1 M1 

Input PLC 
Start 

    

Input PLC 
Stop 

    

 
   =  ท างาน    

    = ไม่ท  างาน 

 K1  = คอนแทคเตอร์หลกั   

 24v K1 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 1 

 H1  = หลอดไฟ 1 
 M1  = มอเตอร์ 

 Input PLC Stop  = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop 
 Input PLC Start  = สวิตช์ปุ่ มกด  Start 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่4.24 ขณะ M1 ท างาน 



68 
 

 

 
 

รูปที ่4.25 ไฟสถานะก่อน Start วงจร DirectStar ( PLC ) 
 
 

 
 

รูปที ่4.26 ไฟสถานะ K1 ท างานเม่ือ Start ( PLC ) 
 
 



 
 

 

ใบงานการทดลองที ่6 

การควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) ควบคุมด้วย PLC 
 
ทฤษฎ ี
 วงจรกลบัทางหมุนแบบตอ้งหยุดก่อน เป็นแบบธรรมดาทัว่ไปท่ีนิยมใชก้นัมาก วงจรแสดง
ถึงการเดินสายของ Push button Forward , Reverse และ Stop ซ่ึงการจะกลบัทางหมุนตอ้งกด Push 
button stop ก่อน 
 เน่ืองจากคอนแทคปกติปิดของคอนแทคเตอร์ทั้งสอง ( ในแถว 1 และ 23 ) และคอนแทคปกติ
ปิด Push button ทั้งสองช่วยกนั interlock จึงช่วยให้มีความปลอดภยัยิ่งข้ึน ( คอนแทคเตอร์ทั้งสองไม่
มีโอกาสท างานพร้อมกนั ) 
 

วตัถุประสงค์  
 1. อธิบายการท างานของวงจรการกลบัทางหมุนมอเตอร์แบบการกลบัทางหมุนหลงัจากหยุด  
มอเตอร์ได ้ 
 2. บอกความหมายของการกลบัทางหมุนมอเตอร์แบบการกลบัทางหมุนหลงัจากหยุดมอเตอร์
ได ้

 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 
          F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 

          F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
          Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
          Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
          Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
          K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
          K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
         M1= มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า  ( Three phase induction motor )              
         H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
         H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. วงจรอินพุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งสวติช์ปุ่มกด เพื่อควบคุมอินพุตของโปรแกรม 
 2. โปรแกรมคือ แลดเดอร์ไดอะแกรมท่ีออกแบบมาจากการแปลงวงจรควบคุม และ/หรือจาก
เง่ือนไขการท างาน และป้อนใหก้บั PLC เพื่อควบคุมวงจรเอาตพ์ุต 
 3. วงจรเอาตพ์ุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งโดยใชเ้อาตพ์ุตของ PLC ไปควบคุมคอนแทเตอร์ 
 4. วงจรก าลงัคือ วงจรก าลงั ( Power Circuit ) ของการควบคุมมอเตอร์เหน่ียวน า 3 เฟส 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
รูปที ่4.27 วงจรการควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ ( Revers After Stop ) 
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 รูปที ่4.28 วงจร Ladder Diagram การควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์( Revers After Stop ) 

 
 

 
สร้างไฟล์งานจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 

 

 

รูปที ่4.29 Ladder Diagram วงจรควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ใน CX-Programmer 
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ตารางที ่4.6 ผลการทดลองวงจรควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ของ PLC ( Revers After Stop ) 
 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

  = ท างาน   H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1  M1 = มอเตอร์ 1 
   = ไม่ท  างาน   H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2   
24v K1 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 1   24v K2 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 2 

Input PLC Stop  = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop   Input PLC Reveres   = สวิตช์ปุ่ มกด Reveres   
Input PLC Start  = สวิตช์ปุ่ มกด  Start   Input PLC Forward   = สวิตช์ปุ่ มกด Forward 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

             รูปที ่4.30 ขณะท่ี M1 ท างาน Forward                รูปที ่4.31 ขณะท่ี M1 ท างาน Reveres                             

        

การกด
สวติช์PLC 

การท างานของอุปกรณ์ 

24v K1 K1 H1 24v K2 K2 H2 M1 
Input PLC 
Reveres 

       

Input PLC 
Stop 

       

Input PLC 
Forward 

       

Input PLC 
Stop 

       
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รูปที ่4.32 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Revers After Stop ( PLC ) 
 

 

รูปที ่4.33 ไฟสถานะ K1 ท างานเม่ือกด Forward ( PLC ) 

 

รูปที ่4.34 ไฟสถานะ K2 ท างานเม่ือกด Reveres ( PLC ) 
 
 



 
 

ใบงานการทดลองที ่7 

การควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดับ ( Automatic Sequence Run ) ควบคุมด้วย 
PLC 

 
ทฤษฎ ี
 วงจรควบคุมมอเตอร์หลายหลายเคร่ืองในงานอุตสาหกรรมบางประเภทจ าเป็นต้องใช้
มอเตอร์แต่ละเคร่ืองท างานร่วมกนัโดยบางคร้ังการท างานร่วมกนัอาจอยูใ่นลกัษณะท่ีตอ้งให้มอเตอร์
เคร่ืองแรกท างานก่อนแล้วอีกเคร่ืองหน่ึงท างานภายหลงัซ่ึงลกัษณะการควบคุมของวงจรดงักล่าว
เรียกวา่ “ วงจรควบคุมเรียงล าดบั ” 
วงจรควบคุมดงักล่าวอาจแบ่งประเภทของการควบคุมออกเป็น 2 ลกัษณะคือ 
 - วงจรควบคุมมอเตอร์ท างานเรียงล าดบัแบบต่อเน่ือง 
 - วงจรควบคุมมอเตอร์ท างานเรียงล าดบัแบบไม่ต่อเน่ือง 
 
วตัถุประสงค์ 
 1. อธิบายการท างานของวงจรการเรียงล าดบัมอเตอร์แบบการควบคุมได ้
 2. บอกความหมายของการเรียงล าดบัมอเตอร์แบบการควบคุมได ้
 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 

 F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 
 F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
 Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
 Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
 K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
 K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
 M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 
 M2 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 
 H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
 H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. วงจรอินพุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งสวติช์ปุ่มกด เพื่อควบคุมอินพุตของโปรแกรม 
 2. โปรแกรมคือ แลดเดอร์ไดอะแกรมท่ีออกแบบมาจากการแปลงวงจรควบคุม และ/หรือจาก
เง่ือนไขการท างาน และป้อนใหก้บั PLC เพื่อควบคุมวงจรเอาตพ์ุต 
 3. วงจรเอาตพ์ุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งโดยใชเ้อาตพ์ุตของ PLC ไปควบคุมคอนแทเตอร์ 
 4. วงจรก าลงัคือ วงจรก าลงั (Power Circuit) ของการควบคุมมอเตอร์เหน่ียวน า 3 เฟส 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที ่4.35 วงจรควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั ( Sequence Run ) 
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รูปที ่4.36 วงจร Ladder Diagram การท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั ( Sequence Run ) 
 
สร้างไฟล์งานจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 

 
รูปที ่4.37 Ladder Diagram วงจรเรียงล าดบัใน CX-Programmer 
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รูปที ่4.38 Ladder Diagram วงจรเรียงล าดบัใน CX-Programmer ( ต่อ 1 ) 

 

 
รูปที ่4.39 Ladder Diagram วงจรเรียงล าดบัใน CX-Programmer ( ต่อ 2 ) 
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ตารางที ่4.7 ผลการทดลองวงจรควบคุมมอเตอร์แบบเรียงล าดบัของ PLC ( Sequence Run ) 

   = ท างาน   H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1  M1 = มอเตอร์ 1 
    = ไม่ท  างาน   H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2  M2 = มอเตอร์ 2 
 Input PLC Stop  = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop 24v K1 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 1    

 Input PLC Start  = สวิตช์ปุ่ มกด  Start 24v K2 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                รูปที ่4.40 ขณะท่ี M1 ท างาน                                            รูปที ่4.41 ขณะท่ี M2 ท างาน 

 

 

การกด
สวติช์ 
PLC 

การท างานของอุปกรณ์ 

24v K1 K1 H1 24v K2 K2 H2 M1 M2 

Input PLC 
Start 

        

Start รอ  
5 sec. 

        

Input PLC 
Stop 

        
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รูปที ่4.42 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Sequence Run ( PLC ) 

 

 

รูปที ่4.43 ไฟสถานะ K1 ท างานเม่ือกด Start ( PLC ) 
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รูปที ่4.44 ไฟสถานะ K2 ท  างานร่วมกบั K1 หลงัจากหน่วงเวลา 5 sec ( PLC ) 

 

 



 

 

ใบงานการทดลองที ่8 

การควบคุมแบบสตาร์ - เดลต้า ( Star - Delta Starting ) ควบคุมด้วย PLC 

 

ทฤษฎ ี
 การสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์เดลตา้ คือ ขณะเร่ิมสตาร์ทจะให้ขดลวดต่อแบบสตาร์ และเม่ือ
มอเตอร์หมุนไปดว้ยความเร็ว 75% ของความเร็วพิกดัแลว้จึงให้ขอลวดต่อแบบเดลตา้ และหลงัจาก
นั้นก็เดินมอเตอร์แบบเดลตา้ต่อเน่ืองไปจนกระทัง่หยดุมอเตอร์ 
 
วตัถุประสงค์ 
 1. อธิบายการท างานของวงจรสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์-เดลตา้ได ้
 2. บอกความหมายของการสตาร์ทมอเตอร์แบบสตาร์-เดลตา้ได ้
 
อุปกรณ์ทีใ่ช้ 
           F2 = ฟิวส์วงจรควบคุม ( Control fuse ) 

           F3 = โอเวอร์โหลดรีเลย ์( Overload relay ) 
           Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
           Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
           Relay 24 v = รีเลย ์24 โวลต ์
           K1 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K2 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           K3 = คอนแทคเตอร์หลกั ( Main contactor ) 
           M1 = มอเตอร์สามเฟสแบบเหน่ียวน า ( Three phase induction motor ) 
           H1 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
           H2 = หลอดไฟ ( Lamp ) 
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ลกัษณะการท างานของวงจร 
 1. วงจรอินพุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งสวติช์ปุ่มกด เพื่อควบคุมอินพุตของโปรแกรม 
 2. โปรแกรมคือ แลดเดอร์ไดอะแกรมท่ีออกแบบมาจากการแปลงวงจรควบคุม และ/หรือจาก
เง่ือนไขการท างาน และป้อนใหก้บั PLC เพื่อควบคุมวงจรเอาตพ์ุต 
 3. วงจรเอาตพ์ุตคือ วงจรไฟฟ้าท่ีติดตั้งโดยใชเ้อาตพ์ุตของ PLC ไปควบคุมคอนแทเตอร์ 
 4. วงจรก าลงัคือ วงจรก าลงั ( Power Circuit ) ของการควบคุมมอเตอร์เหน่ียวน า 3 เฟส 
            
 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

รูปที ่4.45 วงจรการควบคุมแบบสตาร์ - เดลตา้ ( Star - Delta Starting )
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รูปที ่4.46 วงจร Ladder Diagram การควบคุมแบบสตาร์ - เดลตา้ ( Star - Delta Starting )  
 

สร้างไฟล์งานจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 
 

 
รูปที ่4.47 Ladder Diagram วงจรการควบคุมแบบสตาร์ – เดลตา้ใน CX-Programmer
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รูปที ่4.48 Ladder Diagram วงจรการควบคุมแบบสตาร์ – เดลตา้ใน CX-Programmer ( ต่อ 1 ) 

 
 

 
รูปที ่4.49 Ladder Diagram วงจรการควบคุมแบบสตาร์ – เดลตา้ใน CX-Programmer ( ต่อ 2 )
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ตารางที ่4.8 ผลการทดลองวงจรการควบคุมแบบสตาร์ - เดลตา้ของ PLC ( Star - Delta Starting ) 

 
   = ท างาน   H1  = หลอดไฟ 1  K1  = คอนแทคเตอร์ 1   
    = ไม่ท  างาน   H2  = หลอดไฟ 2   K2  = คอนแทคเตอร์ 2   
 M1 = มอเตอร์ 1   H3  = หลอดไฟ 3  K3  = คอนแทคเตอร์ 3 
 Input PLC Stop  = สวิตช์ปุ่ มกด  Stop 24v K1 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 1 24v K3 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 3 

 Input PLC Start  = สวิตช์ปุ่ มกด  Start 24v K2 = รีเลยข์องคอนแทคเตอร์ 2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่4.50 ขณะท่ี M1 ท างานสตาร์ทดว้ยสตาร์                     รูปที ่4.51 ขณะท่ี M1 ท างานรันเดลตา้            

การกด
สวติช์ 
PLC 

การท างานของอุปกรณ์ 

24v 
K1 

K1 H1 
24v 
K2 

K2 H2 
24v 
K3 

K3 H3 M1 

Input 
PLC 
Start 

          

Start รอ  
5 sec. 

          

Input 
PLC 
Stop 

          
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รูปที ่4.52 ไฟสถานะก่อน Start วงจร Star - Delta Starting ( PLC ) 
 

 
รูปที ่4.53 ไฟสาถานะ K1 , K2 ท างานเม่ือกด Start ( PLC ) ( Run Star ) 

 

 
รูปที ่4.54 ไฟสถานะ K1 , K3 ท างานเม่ือหน่วงเวลา 5 sec ( PLC ) ( Run Delta ) 



 

บทที ่5  

สรุปและข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผล 

 การออกแบบและสร้างชุดทดลองควบคุมมอเตอร์ 3 เฟสดว้ยแมกเนติคคอนแทคเตอร์และพี
แอลซี ท่ีไดส้ร้างข้ึนในส่วนของการควบคุมดว้ยแมกเนติคคอนแทคเตอร์และพีแอลซีร่วมดว้ยเพื่อเป็น
ใบงานในการทดลองท่ีสามารถจะท าการสตาร์ทควบคุมมอเตอร์สามเฟสโดยวงจรควบคุมแบบต่างๆ 
อาทิเช่น 
  5.1.1 การสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง 
  5.1.2 การควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์  
  5.1.3 การควบคุมการท างานมอเตอร์แบบเรียงล าดบั 
  5.1.4 การควบคุมแบบสตาร์-เดลตา้ 
 
5.2 ปัญหาทีพ่บ 

  5.1.1 การต่อสายเขา้แมกเนติคคอนแทคเตอร์ค่อยขา้งล าบาก 

  5.1.2 หาอุปกรณ์ท่ีตรงตามสเปคค่อยขา้งยาก 

  5.2.3 ตูค้อนโทรลมีขนาดเล็กติดตั้งอุปกรณ์ล าบาก 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

  5.3.1 เพิ่มขนาดของตูค้อนโทรล 

  5.3.2 เปล่ียนยีห่อ้แมกเนติดคอนแทคเตอร์ 
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ใบงานที ่1 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถออกแบบและต่อวงจรเพื่อควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรงดว้ย Magnetic 
Contactor ได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรงดว้ย Magnetic Contactor ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. Magnetic Contactor     3 ตวั 
 2. Push Button Switch (Start)    3 ตวั 
 3. Push Button Switch (Stop)    3 ตวั 
 4. Motor 3 Phases 380 V/660 V    3 ตวั 
 5. สายต่อวงจร     36 เส้น 

Power Circuit of Direct Start 3 Motors Control 
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ใบงานที ่1 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control ) 

Control Circuit of Direct Start 3 Motors Control 
L

F2

N

F3

K1

K1

Stop

Start

L

F2

N

F4

K2

K2

Stop

Start

L

F2

N

F5

K3

K3

Stop

Start

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ในการ Start และ Stop มอเตอร์ โดยมี
เง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 ท างาน 
 2. กดสวติช์ Stop M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 หยดุท างาน 
 3. กดสวติช์ Start M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 ท างาน 
 4. กดสวติช์ Stop M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 หยดุท างาน 
 5. กดสวติช์ Start M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 ท างาน 
 6. กดสวติช์ Stop M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 หยดุท างาน 
ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ต่อวงจรควบคุมตาม Control Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Magnetic Contactor ตาม
เง่ือนไขการควบคุม 
 2. ต่อวงจรก าลงัตาม Power Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Motor ตามเง่ือนไขการ
ควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
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ใบงานที ่1 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control ) 

สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
จงออกแบบวงจรก าลงัและวงจรควบคุม ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 ท างาน 
 2. กดสวติช์ Start M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 ท างาน 
 3. กดสวติช์ Start M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 ท างาน 
 4. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุท างาน 
Power Circuit 
 

 

ใบงานที ่1 การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
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( Direct Start Motor Control ) 
Control Circuit 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

ใบงานที ่2 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถออกแบบและต่อวงจรเพื่อควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุนดว้ย Magnetic 
Contactor ได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุนดว้ย Magnetic Contactor ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. Magnetic Contactor     2 ตวั 
 2. Push Button Switch (Forward)    1 ตวั 
 3. Push Button Switch (Reverse)    1 ตวั 
 3. Push Button Switch (Stop)    1 ตวั 
 4. Motor 3 Phases 380 V/660 V    1 ตวั 
 5. สายต่อวงจร     25 เส้น 

Power Circuit of Reversing Direction Motor Control 

K1

MOTOR
3 O

WVU
YXZ

F1

L1 L2 L3

F3

K2
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ใบงานที ่2 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

Control Circuit of Reversing Direction Motor Control 
L

F2

N

F3

K1

K1

Stop

Forward

K2

K2

K2Reverse

K1

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ โดย
มีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Forward จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา 
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุท างาน  
 3. กดสวติช์ Reverse จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็นาฬิกา 
 4. เม่ือตอ้งการกลบัทางหมุนมอเตอร์ใหก้ดสวติช์ Stop ก่อนจึงสามารถกลบัทางหมุนได ้
ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ต่อวงจรควบคุมตาม Control Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Magnetic Contactor ตาม
เง่ือนไขการควบคุม 
 2. ต่อวงจรก าลงัตาม Power Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Motor ตามเง่ือนไขการ
ควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
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ใบงานที ่2 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
จงออกแบบวงจรก าลงัและวงจรควบคุม ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Forward จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา 
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุท างาน 
 3. กดสวติช์ Reverse จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็นาฬิกา 
 4. เม่ือตอ้งการกลบัทางหมุนมอเตอร์ไม่ตอ้งกดสวติช์ Stop ก่อน สามารถกลบัทางหมุนได้
ทนัที 
Power Circui 
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ใบงานที ่2 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

Control Circuit 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

ใบงานที ่3 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถออกแบบและต่อวงจรเพื่อควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบัดว้ย Magnetic 
Contactor ได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบัดว้ย Magnetic Contactor ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. Magnetic Contactor     3 ตวั 
 2. Push Button Switch (Start)    1 ตวั 
 3. Push Button Switch (Stop)    1 ตวั 
 4. Timer Relay (sec)     3 ตวั 
 5. Motor 3 Phases 380 V/660 V    3 ตวั 
 6. สายต่อวงจร     45 เส้น 

Power Circuit of Sequence Run Motor Control 
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ใบงานที ่3 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

Control Circuit of Sequence Run Motor Control 
L

F2

N

F3

K1

Stop

Start

K4T

K6T K1

K4T

K4T

F4

K2

K5T
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K5T
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F5

K3

K6T
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เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบ 

Sequence Run โดยมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์ตวัท่ี 1 หมุนเป็นเวลา 3 ชัว่โมงแลว้หยดุหมุน จากนั้น
มอเตอร์ตวัท่ี 2 หมุนเป็นเวลา 5 ชัว่โมงแลว้หยดุหมุน จากนั้นมอเตอร์ตวัท่ี 3 หมุนเป็นเวลา 7 ชัว่โมง
แลว้หยดุหมุน แลว้วนซ ้ าไปท่ีมอเตอร์ตวัท่ี 1 หมุนท าซ ้ าเช่นน้ีไปเร่ือย ๆ  
 2. กดสวติช์ Sop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุหมุน 
หมายเหตุ.ในการทดลองเปล่ียนหน่วยเวลาจากชัว่โมงเป็นวนิาที 
ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ต่อวงจรควบคุมตาม Control Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Magnetic Contactor ตาม
เง่ือนไขการควบคุม 
 2. ต่อวงจรก าลงัตาม Power Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Motor ตามเง่ือนไขการ
ควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
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ใบงานที ่3 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………….. 
……………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
จงออกแบบวงจรก าลงัและวงจรควบคุม ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์ตวัท่ี 1 เร่ิมท างาน หลงัจากนั้นเป็นเวลา 5 วนิาที
มอเตอร์ตวัท่ี 2 เร่ิมท างาน หลงัจากนั้นเป็นเวลาอีก 5 วนิาทีมอเตอร์ตวัท่ี 3 เร่ิมท างาน  
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุท างาน 
Power Circuit 
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ใบงานที ่3 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

Control Circuit 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

ใบงานที ่4 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถออกแบบและต่อวงจรเพื่อควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ดว้ย 
Magnetic Contactor ได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ดว้ย Magnetic Contactor ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. Magnetic Contactor     3 ตวั 
 2. Push Button Switch (Start)    1 ตวั 
 3. Push Button Switch (Stop)    1 ตวั 
 4. Timer Relay (sec)     1 ตวั 
 5. Motor 3 Phases 380 V/660 V    1 ตวั 
 6. สายต่อวงจร     31 เส้น 

Power Circuit of Start Star Run Delta Motor Control  

K1

L1

MOTOR
3 O

W
V
U

Y
X
Z

K2 K3

  

F1

L1 L2 L3

F3

START  STAR

RUN  DELTA

L3L2 STAR

X,Y,Z

U

V W

L3

L1

L2

DELTA

U,Z

V,X W,Y

K1 & K2 ON, K3 OFF

K1 & K3 ON, K2 OFF
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ใบงานที ่4 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

Control Circuit of Start Star Run Delta Motor Control  
L

F2

N

F3

K2

K1

Stop

Start

K4T

K2

K4T K1 K3

K2

K3

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบ
สตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ โดยมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์สตาร์ทโดยขดลวดของมอเตอร์ 3 เฟสต่อวงจรแบบ
สตาร์ (K1 และ K2 ท างาน ส่วน K3 ไม่ท างาน) หลงัจากนั้น 3 วนิาที มอเตอร์รันโดยขดลวดของ
มอเตอร์ 3 เฟสต่อวงจรแบบเดลตา้ (K1 และ K3 ท  างาน ส่วน K2 ไม่ท างาน) 
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุหมุน 
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ใบงานที ่4 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ต่อวงจรควบคุมตาม Control Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Magnetic Contactor ตาม
เง่ือนไขการควบคุม 
 2. ต่อวงจรก าลงัตาม Power Circuit แลว้ทดลองการท างานของ Motor ตามเง่ือนไขการ
ควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
 จงออกแบบวงจรก าลงัและวงจรควบคุม ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมคือ Reversing after Stop & 
Start Star Run Delta  
Power Circuit 
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ใบงานที ่4 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

Control Circuit 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

ใบงานที ่5 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถเขียน Ladder Diagram เพื่อควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรงได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรงดว้ย PLC ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. ชุดทดลอง PLC รุ่น CP1L 
 2. PC ท่ีมีโปรแกรม CX-Programmer 

Power Circuit of Direct Start 3 Motors Control 

K1

MOTOR
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F3
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ใบงานที ่5 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control ) 

Control Circuit of Direct Start 3 Motors Control 

K1

L1

Output PLC
100.00

Relay 24 V

+ 24 V

F3

NGND

GND

Push Button
Start M3

Input PLC
0.04

GND

Push Button
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GND

Push Button
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Input PLC
0.02

GND

Push Button
Stop M2

Input PLC
0.03

GND

Push Button
Start M1

Input PLC
0.00

GND

Push Button
Stop M1

Input PLC
0.01

K3

L1

Output PLC
100.02

Relay 24 V

+ 24 V

F5

NGND

F2

K2

L1

Output PLC
100.01

Relay 24 V

+ 24 V

F4

NGND

F2

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ในการ Start และ Stop มอเตอร์ โดยมี
เง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 ท างาน 
 2. กดสวติช์ Stop M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 หยดุท างาน 
 3. กดสวติช์ Start M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 ท างาน 
 4. กดสวติช์ Stop M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 หยดุท างาน 
 5. กดสวติช์ Start M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 ท างาน 
 6. กดสวติช์ Stop M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 หยดุท างาน 
ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ก าหนดแอดเดรสของอินพุต/เอาตพ์ุตลงในตาราง 
 2. สร้างไฟลง์านจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 
 3. ต่อชุดทดลอง PLC กบั PC แลว้ Down Load Program ลงชุดทดลอง PLC 
 4. ท าการทดลองตามเง่ือนไขการควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
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ใบงานที ่5 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control ) 

ก าหนดอนิพุต/เอาต์พุตดังนี ้

Input Name Address Output Name Address 

1.  1.  

2.  2.  

3.  3.  

4.    

5.    

6.    

Ladder Diagram 
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ใบงานที ่5 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทโดยตรง 
( Direct Start Motor Control ) 

สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
จงออกแบบ Ladder Diagram ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start M1 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M1 ท างาน 
 2. กดสวติช์ Start M2 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M2 ท างาน 
 3. กดสวติช์ Start M3 จะสั่งงานใหม้อเตอร์ M3 ท างาน 
 4. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุท างาน  
Ladder Diagram            
 



 
 

ใบงานที ่6 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถเขียน Ladder Diagram เพื่อควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุนได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุนดว้ย PLC ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. ชุดทดลอง PLC รุ่น CP1L 
 2. PC ท่ีมีโปรแกรม CX-Programmer 

Power Circuit of Reversing Direction Motor Control 

K1

MOTOR
3 O

WVU
YXZ

F1

L1 L2 L3

F3

K2
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ใบงานที ่6 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

Control Circuit of Reversing Direction Motor Control 

GND

Push Button
Forward

Input PLC
0.00

GND

Push Button
Reverse

Input PLC
0.01

GND

Push Button
Stop

Input PLC
0.02

K1

L1

Output PLC
100.00

Relay 24 V

+ 24 V

F3

NGND

F2

K2Output PLC
100.01

Relay 24 V

+ 24 V

NGND

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการกลบัทางหมุนมอเตอร์ โดย
มีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Forward จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา 
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุท างาน 
 3. กดสวติช์ Reverse จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็นาฬิกา 
 4. เม่ือตอ้งการกลบัทางหมุนมอเตอร์ใหก้ดสวติช์ Stop ก่อนจึงสามารถกลบัทางหมุนได ้
ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ก าหนดแอดเดรสของอินพุต/เอาตพ์ุตลงในตาราง 
 2. สร้างไฟลง์านจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 
 3. ต่อชุดทดลอง PLC กบั PC แลว้ Down Load Program ลงชุดทดลอง PLC 
 4. ท าการทดลองตามเง่ือนไขการควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
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ใบงานที ่6 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

ก าหนดอนิพุต/เอาต์พุตดังนี ้

Input Name Address Output Name Address 

1.  1.  

2.  2.  

3.    

Ladder Diagram                                       

 
สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………… 
………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงานที ่6 
การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
( Reversing Direction Motor Control )  

ค าถามท้ายการทดลอง 
จงออกแบบ Ladder Diagram ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Forward จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา 
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุท างาน 
 3. กดสวติช์ Reverse จะสั่งงานใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็นาฬิกา 
 4. เม่ือตอ้งการกลบัทางหมุนมอเตอร์ไม่ตอ้งกดสวติช์ Stop ก่อน สามารถกลบัทางหมุนได้
ทนัที 
Ladder Diagram         

 

 



 
 

ใบงานที ่7 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถเขียน Ladder Diagram เพื่อควบคุมมอเตอร์แบบ Sequence Run ได ้
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบ Sequence Run ดว้ย PLC ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. ชุดทดลอง PLC รุ่น CP1L 
 2. PC ท่ีมีโปรแกรม CX-Programmer 

Power Circuit of Sequence Run Motor Control 
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ใบงานที ่7 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

Control Circuit of Sequence Run Motor Control 
 

GND
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0.00

GND

Push Button
Stop

Input PLC
0.01
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L1

Output PLC
100.00
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L1
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เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบ 
Sequence Run โดยมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์ตวัท่ี 1 หมุนเป็นเวลา 3 ชัว่โมงแลว้หยดุหมุน จากนั้น
มอเตอร์ตวัท่ี 2 หมุนเป็นเวลา 5 ชัว่โมงแลว้หยดุหมุน จากนั้นมอเตอร์ตวัท่ี 3 หมุนเป็นเวลา 7 ชัว่โมง
แลว้หยดุหมุน แลว้วนซ ้ าไปท่ีมอเตอร์ตวัท่ี 1 หมุนท าซ ้ าเช่นน้ีไปเร่ือย ๆ  
 2. กดสวติช์ Sop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุหมุน 
หมายเหตุ.ในการทดลองเปล่ียนหน่วยเวลาจากชัว่โมงเป็นวนิาที 
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ใบงานที ่7 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ก าหนดแอดเดรสของอินพุต/เอาตพ์ุตลงในตาราง 
 2. สร้างไฟลง์านจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 
 3. ต่อชุดทดลอง PLC กบั PC แลว้ Down Load Program ลงชุดทดลอง PLC 
 4. ท าการทดลองตามเง่ือนไขการควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
ก าหนดอนิพุต/เอาต์พุตดังนี ้

Input Name Address Output Name Address 

1.  1.  

2.  2.  

  3.  

Ladder Diagram                                       
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ใบงานที ่7 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  
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ใบงานที ่7 
การควบคุมมอเตอร์แบบท างานเรียงล าดบั 
( Sequence Run Motor Control )  

สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
 จงออกแบบ Ladder Diagram เพื่อควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบ Sequence Start โดยมี
เง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์ตวัท่ี 1 เร่ิมท างาน หลงัจากนั้นเป็นเวลา 5 วนิาที
มอเตอร์ตวัท่ี 2 เร่ิมท างาน หลงัจากนั้นเป็นเวลาอีก 5 วนิาทีมอเตอร์ตวัท่ี 3 เร่ิมท างาน  
 2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์ทุกตวัหยดุท างาน 
Ladder Diagram       
 



 

ใบงานที ่8 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

วตัถุประสงค์การทดลอง 
 1. สามารถเขียน Ladder Diagram เพื่อควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ได้ 
 2. อธิบายการควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ดว้ย PLC ได ้
อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
 1. ชุดทดลอง PLC รุ่น CP1L 
 2. PC ท่ีมีโปรแกรม CX-Programmer 

Power Circuit of Start Star Run Delta Motor Control  

K1

L1

MOTOR
3 O

W
V
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Y
X
Z

K2 K3

  

F1

L1 L2 L3
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START  STAR

RUN  DELTA

L3L2 STAR

X,Y,Z

U

V W

L3

L1

L2

DELTA

U,Z

V,X W,Y

K1 & K2 ON, K3 OFF

K1 & K3 ON, K2 OFF
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ใบงานที ่8 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

Control Circuit of Start Star Run Delta Motor Control  

GND

Push Button
Start

Input PLC
0.00

GND

Push Button
Stop

Input PLC
0.01

K1

L1

Output PLC
100.00

Relay 24 V

+ 24 V

F3

NGND

F2

K2Output PLC
100.01

Relay 24 V

+ 24 V

NGND

K3Output PLC
100.02

Relay 24 V

+ 24 V

NGND

 
เง่ือนไขการควบคุม 
 ใชส้วติช์แบบกดติด-ปล่อยดบั (Push Button Switch) ควบคุมการท างานของมอเตอร์แบบ
สตาร์ทสตาร์รันเดลตา้ โดยมีเง่ือนไขการควบคุมดงัน้ี 
 1. กดสวติช์ Start จะสั่งงานใหม้อเตอร์สตาร์ทโดยขดลวดของมอเตอร์ 3 เฟสต่อวงจรแบบ
สตาร์ (Magnetic Contactor K1 และ Magnetic Contactor K2 ท างานพร้อมกนั) หลงัจากนั้น 3 วนิาที 
มอเตอร์รันโดยขดลวดของมอเตอร์ 3 เฟสต่อวงจรแบบเดลตา้ (เพื่อป้องกนัไม่ให ้Magnetic Contactor 
K2 และ K3 ท างานพร้อมกนั ตอ้งสั่งให ้ Magnetic Contactor K2 off ก่อน 1 วนิาที แลว้จึงสั่งให ้
Magnetic Contactor K3 on พร้อมกบั Magnetic Contactor K1) 
2. กดสวติช์ Stop จะสั่งงานใหม้อเตอร์หยดุหมุน 
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ใบงานที ่8 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

ล าดับขั้นการทดลอง 
 1. ก าหนดแอดเดรสของอินพุต/เอาตพ์ุตลงในตาราง 
 2. สร้างไฟลง์านจาก Ladder Diagram ลงใน CX-Programmer 
 3. ต่อชุดทดลอง PLC กบั PC แลว้ Down Load Program ลงชุดทดลอง PLC 
 4. ท าการทดลองตามเง่ือนไขการควบคุมแลว้สรุปผลการทดลอง 
ก าหนดอนิพุต/เอาต์พุตดังนี ้

Input Name Address Output Name Address 

1.  1.  

2.  2.  

  3.  

 
Ladder Diagram                                       
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ใบงานที ่8 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

 

 
 
สรุปผลการทดลอง 
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………… 
……………………………………………………………………………………………………… 
ค าถามท้ายการทดลอง 
 จงออกแบบ Ladder Diagram ท่ีมีเง่ือนไขการควบคุมคือ Reversing after Stop & Start Star 
Run Delta  



123 
 

ใบงานที ่8 
การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์รันเดลต้า 
( Start Star Run Delta Motor Control )  

 
Ladder Diagram                                       

 

 



 
 

ประวตัิผู้จัดท า 
 

 

 

 

ช่ือ – นามสกุล  : นายสุรศกัด์ิ ค  าภู 

รหัสนักศึกษา  : 6103200001 

คณะ   : วศิวกรรมศาสตร์ 

สาขา   : วศิวกรรมไฟฟ้า 

ทีอ่ยู่   : 819 จรัญสนิทวงศ ์ซอย3 แขวงวดัท่าพระ เขต บางกอกใหญ่ 

     จงัหวดั กรุงเทพมหานคร 10600                                                                                                                         

ประวตัิการศึกษา 

ปวช-ปวสศึกษา  : วทิยาลยัเทคโนโลยสียาม 

ปริญญาตรี  : คณะวศิวกรรมศาสตร์ สาขาวศิวกรรมไฟฟ้า มหาวทิยาลยัสยาม 
 
 



 
 

ประวตัิผู้จัดท า 

 

 

 

 

ช่ือ – นามสกุล  : นายสถาพร สรรพมุข 

รหัสนักศึกษา  : 6103200004 

คณะ   : วศิวกรรมศาสตร์ 

สาขา   : วศิวกรรมไฟฟ้า 

ทีอ่ยู่   : 9/1 หมู่2 ต าบลดอนก า อ าเภอสรรคบุรี จงัหวดัชยันาท 17140 

ประวตัิการศึกษา 

ปวช-ปวสศึกษา  : วทิยาลยัการอาชีพอินทร์บุรี 

ปริญญาตรี  : คณะวศิวกรรมศาสตร์ สาขาวศิวกรรมไฟฟ้า มหาวทิยาลยัสยาม 
 
 
 



 
 

ประวตัิผู้จัดท า 

 

 

 

ช่ือ – นามสกุล  : นายสุเมธ ทองมี 

รหัสนักศึกษา  : 6103200010 

คณะ   : วศิวกรรมศาสตร์ 

สาขา   : วศิวกรรมไฟฟ้า 

ทีอ่ยู่  : 50/88 หมู่2 หมู่บา้นสิรินดา แขวงแสมด า เขตบางขุนเทียน ถนน 

    พระราม2 ซอยบางกระด่ี 34 กรุงเทพมหานคร 10150 

ประวตัิการศึกษา 

ปวช-ปวสศึกษา  : วทิยาลยัเทคโนโลยสียาม 

ปริญญาตรี  : คณะวศิวกรรมศาสตร์ สาขาวศิวกรรมไฟฟ้า มหาวทิยาลยัสยาม 
 
 



 
 

ประวตัิผู้จัดท า 

 

 

 

 

ช่ือ – นามสกุล  : นายภาณุเดช เทียนค า 

รหัสนักศึกษา  : 6103220001 

คณะ   : วศิวกรรมศาสตร์ 

สาขา   : วศิวกรรมไฟฟ้า 

ทีอ่ยู่   : 28/4 หมู่ 7 ต าบล วงัศาลา อ าเภอ ท่าม่วง จงัหวดั กาญจนบุรี 71110 

ประวตัิการศึกษา 

ปวช-ปวสศึกษา  : วทิยาลยัเทคโนโลยบีริหารธุรกิจกาญจนบุรี 

ปริญญาตรี  : คณะวศิวกรรมศาสตร์ สาขาวศิวกรรมไฟฟ้า มหาวทิยาลยัสยาม 
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