


B-XIII 
 

 บทความสาขางานวิจัยท่ีเก่ียวของกับวิศวกรรมไฟฟา (GN) หนา 
 
GN-918 เคร่ืองบันทึกการดูแลกิจวัตรเบ้ืองตนสําหรับผูสูงอายุ 632 
 ปฏิมากร จันทรพริ้ม ยะมีน แสงสนิธุ และ ศิริญญา จันทรบํารุง 
GN-919 การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอสําหรับวงจรแปลงผันแบบซีพิค 636 
 สันติ หวังนิพพานโต ศักดา พรหมเหมือน เสถียร ธัญญศรรีัตน ชนัญญชัย วุฒิธันยาวัฒน และ พิษณุ ศรีธงชัย 
GN-920 กลองดักถายภาพอัตโนมัติดวยเซนเซอรตรวจจับความเคลื่อนไหวพีไออาร 640 
 กิตติกานต อนุชาต ิมนัสญา ลิ้มบริบูรณ วริยา รตันพันธ และ กิตตธัิช พาพลเพ็ญ 
GN-921 ระบบควบคุมการใหน้ําตนมังคุดเพ่ือกําจัดเพลี้ยไฟ ควบคุมผานสมารทโฟน 644 
 ขวัญจิต ออกเวหา กฤษฏา เจริญมูล ดนัยทองธวัช และ วุฒิไกร จันทรขามเรยีน 
GN-922 การศึกษาแบบจําลองเพ่ิมเติมของสายสงไฟฟาระยะปานกลางในกรณีท่ีทราบทิศทางการไหลของกําลังไฟฟา 648 
 พรเทพ ปญญาแกว 
GN-923 การออกแบบและสรางชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรกระแสตรงใหมีคาคงท่ี 652 
 ควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร 
 ไวยพจน ศุภบวรเสถียร และ สันตสิุข สวางกลา 
GN-926 แรงดันไฟฟากระแสตรงและตําแหนงอิเล็กโทรดท่ีเหมาะสมท่ีสุดสาํหรับสรางกรดไฮโปคลอรัส 656 
 ดวยวิธีอิเล็กโทรลิซิส 
 วันทิตา ปาลิเอกวุฒิ และ ยุทธนา กันทะพะเยา 
GN-928 แผนนําสงยาจากพอลิไวนลิแอลกอฮอลควบคุมดวยสนามไฟฟาจากภายนอกสําหรับโรคความดันโลหิตสูง 660 
 พิชชาพร จารุเฉลิมรัตน กัญญาณฐั แมงทับ และ สุมนมาลย เนียมหลาง 
GN-929 การศึกษาเบ้ืองตนเกี่ยวกับการตรวจวัดระบบแสงสวางภายในตูโดยสารโดยโปรแกรมไดอะลักซ 664 
 ศิริวดี เภาคําแกว ญาณิศา พรมเรงิ ปรเมษฐ นวมโคกสูง โยธิน หลาสกุล นพณัฐ จติกรียาน อนันท เกสูงเนิน 
 เกรียงกมล มงคลเมือง และ ศิริชัย ลาภาสระนอย 
GN-930 เคร่ืองชารจพลังงานแสงอาทิตยปรับมุมแผงเซลลแสงอาทิตยบันทึกคาลงฐานขอมลูไฟรเบส 668 
 ควบคุมโดยอีเอสพี 32 
 สุเทพ ทัพธวัช นรณัฐ สงวนศักดิ์โยธิน นลินรัตน วิศวกิตติ พกิจ สุวัตถ์ิ ยงยุทธ นาราษฎร และ วิภาวัลย นาคทรัพย 
GN-932 การจําแนกปายจราจรโดยใชโครงขายประสาทเทียมแบบ 2 มิติ สําหรับรถยนตขับเคลื่อนอัตโนมัติ 672 
 กันตพงศ สุจริตพงษพันธ ณิชกานต เติมสายทอง และ กิตติธัช พาพลเพ็ญ 
GN-933 การศึกษาคากระแสไฟฟาท่ีเหมาะสมในการตัดเหล็กแผนดวยเคร่ืองตัด CNC 676 
 จุฑาศินี พรพุทธศรี ชูเกียรติ โชติกเสถียร และ อานนท อิศรมงคลรักษ 
GN-934 ระบบรายงานสถานการณทํางานการใชพลังงานเคร่ืองปรับอากาศผานระบบอินเทอรเน็ต 680 
 รุงเพชร กองนอก ธนาณัติ ขยันวงษ ธีรภัทร อุดทภู วุฒิชัย สงางาม กฤติเดช บัวใหญ ยุทธณา คงจีน 
 สมศักดิ์ วัชระคุปต ดสุิต อุทิศสุนทร และ พันธพงษ อภิชาตกุล 
GN-937 ระบบจําลองขนถายมลูนกกระทาผานอินเทอรเน็ตสรรพสิ่ง 684 
 คชพงศ สุมานนท และ อภิชฏา ทองรักษ 
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การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Design and Construction of DC Motor Constant Speed Controlled Set Controlled by Microcontroller 
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บทคดัย่อ 
           บทความนี นาํเสนอการออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็ว
รอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์   
โดยใช้การควบคุมความกว้างของพลัส์ในการควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์กระแสตรงโดยมีการตรวจจับความเร็วรอบ เพือควบคุมให้
ความเร็วรอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีต ังจากคียแ์พด โดยมีจอแอลซีดีทาํ
หน้าทีแสดงค่าความเร็วรอบทีตอ้งการ ชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงทีนาํเสนอไดถู้กสร้างขึนและทาํการทดสอบ ผลการทดสอบ
แสดงให้เห็นถึงการทาํงานทีน่าพอใจโดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็ว
ไม่เกิน ± 2 %  
 
คาํสําคญั : ชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงที , 
ไมโครคอนโทรลเลอร์, การควบคุมความกวา้งของพลัส์ 
 

Abstract 
 This article presents the design and construction of DC 

motor constant speed controlled set controlled by microcontroller. The 
pulse width modulation (PWM) is used for controlling the speed of DC 
motor by speed sensor for control constant speed of DC motor 
according to selection from keypad. The LCD is displayed the setting 
speed. The proposed machine is constructed and tested. Its performance 
is demonstrated to be satisfactory and has an error of speed not greater 
than ± 2 % 
 

Keywords : DC Motor Constant Speed Controlled Set, Microcontroller, 
Pulse Width Modulation 
 
. บทนํา 

ปัจจุบนัมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงไดเ้ขา้มามีบทบาทอยา่งมาก
ในชี วิตประจําว ัน ไม่ว่ าจะ เ ป็นงานควบคุมสายพานลํา เ ลี ยงใ น
กระบวนการผลิตในงานอุตสาหกรรม หรือการขบัเคลือนยานพาหนะที
ใช้ไฟฟ้า (EV) ซึ งในอนาคตอนัใกล้นี จะมีการใช้อย่างกวา้งขวางเพือ

ทดแทนยานพาหนะทีใชน้ํามนั เพราะการใช้พลงังานไฟฟ้าจากแบตเตอรี
เป็นการประหยดัพลังงานและลดมลภาวะทางอากาศได้อีกด้วย จาก
เหตุผลดงักล่าวจึงทาํให้การควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มี
ค่าตามทีตอ้งการมีความจาํเป็นอยา่งยิงในระบบควบคุมอตัโนมติัใด ๆ ที
ต้องใช้มอเตอร์กระแสตรงเป็นตัวขับเคลือนกลไก ในการควบคุม
ความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีหลายวิธีด้วยกนั ซึ งอาจจะใช้
วิธีการควบคุมแบบพืนฐานทัว ๆไป เช่นการควบคุมด้วยวิธีการใช้ตวั
ตา้นทานปรับค่าโดยต่ออนุกรมกบัมอเตอร์หรือใช้วิธีการการควบคุมโดย
การเปลียนค่าของระดบัแรงดนัทีป้อนให้กบัมอเตอร์ แต่การควบคุมในวิธี
ดงักล่าว ถึงแมว้า่จะควบคุมความเร็วมอเตอร์ไดแ้ต่ทีระดบัความเร็วตําจะ
ส่งผลให้แรงบิดตําตามไปดว้ย ดงันันจึงเกิดแนวความคิดในการควบคุม
ความเร็วมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงโดยการจ่ายกระแสไฟให้กบัมอเตอร์
เป็นช่วง ๆโดยอาศยักระแสไฟทีป้อนให้กบัมอเตอร์ให้เป็นค่าเฉลียที
เกิดขึนในแต่ละช่วง ซึ งเรียกว่าวิธีของการมอดูเลชันทางความกวา้งของ
พลัส์ (PWM : Pulse Width Modulation) และมีการตรวจจบัความเร็วรอบ 
เพือควบคุมให้ความเร็วรอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีต ั งจากคียแ์พด 
แ ส ด ง ค่ า ค ว า ม เ ร็ ว ร อ บ ที ต้ อ ง ก า ร ท า ง จ อ แ อ ล ซี ดี  โ ด ย ใ ช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม มีวตัถุประสงคเ์พือความสะดวกใน
การใชง้าน นอกจากนียงัมีความแม่นยาํในการควบคุม โดยมีขอบเขตการ
ทาํงานดงันี  
 1. ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม 
 . ใชพ้ลงังานจากไฟฟ้ากระแสสลบั 220 V 
 3. กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ด้วยคียแ์พด โดยมีค่าอยู่
ระหวา่ง 0000-9999 รอบ/นาที 

4. แสดงค่าความเร็วรอบมอเตอร์ทีตอ้งการทางจอแอลซีดี 
5. ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ให้มีค่าคงทีโดยไม่ขึนอยูก่บั

สภาวะของโหลดโดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็วไม่เกิน ± 2 % 
 

2. การออกแบบและดาํเนินการสร้าง 
2.1 บลอ็กไดอะแกรมรวมของงานทีนําเสนอ  

การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       มี
บล็อกไดอะแกรมแสดงดงัรูปที 1 

652
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รูปที 1 บล็อกไดอะแกรมรวมของงานทีนาํเสนอ 
หลกัการทาํงานมีดงันี  เมือเริมการทาํงานไมโครคอนโทรลเลอร์จะรอรับ
คาํสังจากคียแ์พด (Keypad) เพือกาํหนดค่าความเร็วรอบทีตอ้งการเป็น
รอบ/นาที แสดงค่าความเร็วรอบทีตอ้งการทางจอแสดงผลแบบผลึกเหลว 
(LCD)  เมือกําหนดความเร็วรอบทีต้องการผ่านการกดคีย์แพดแล้ว  
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์โดยใช้หลกัการ
มอดูเลชนัทางความกวา้งของพลัส์ (PWM : Pulse Width Modulation)  
โดยมีการตรวจจบัความเร็วรอบ (Speed Sensor) เพือควบคุมให้ความเร็ว
รอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีก ําหนดจากคียแ์พด ถ้าความเร็วรอบที
ตรวจจบัไดมี้ค่าต ํากว่าค่าทีตอ้งการ ไมโครคอนโทรลเลอร์จะสังเพิมค่า 
PWM จนไดค้วามเร็วตามค่าทีตอ้งการ แต่ถา้ความเร็วรอบทีตรวจจบัไดมี้
ค่าสูงกว่าค่าทีตอ้งการ ไมโครคอนโทรลเลอร์จะสังลดค่า PWM จนได้
ความเร็วตามค่าทีตอ้งการ 
 

2.2 การออกแบบวงจรรวมของงานทีนําเสนอ 
การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์

กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       ประกอบ
ไปด้วยวงจรตัวควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ MCS- (Megawin 
82G516) วงจรคียแ์พด (Keypad)  วงจรแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD)  
วงจรตรวจจบัความเร็วรอบ (Speed Sensor) วงจรควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์ (PWM)  ดงัรูปที -6 

 
รูปที 2 วงจรตวัควบคุม MCS- (Megawin G) 

จากรูปที 2 ตวัควบคุม MCS- เลือกใชรุ่้น Megawin G516 เพราะว่ามี
ความคงทนสามารถทาํงานต่อเนืองไดเ้ป็นปีแบบมีเสถียรภาพสูงเนืองจาก
มีระบบป้องกนัสญัญาณรบกวนการทาํงานจากภายนอกไดดี้  

 
รูปที 3 วงจรคียแ์พด (Keypad)   

จากรูปที 3 เป็นการต่อโมดูล  Keypad  โดยใช้พอร์ต P2.4-P2.6 เป็น 
Output เพือส่งลอจิก “0” มาทีละคอลมัน์เพือตรวจสอบการกดคียท์ัง 4 
แถว โดยใช้พอร์ต P2.0-P2.3 เป็น Input ยกตวัอยา่ง ถา้ P2.6 = “0” แลว้ 
Input P2.0 = “0” สรุปวา่กดคีย ์1 ถา้ P.1 = “” สรุปวา่กดคีย ์4 ถา้ P.2 = 
“” สรุปว่ากดคีย ์7 ถา้ P.3 = “” สรุปว่ากดคีย ์* ถา้ P2.0-P2.3 = “1” 
สรุปวา่ไม่มีการกดคียใ์ด ๆ 

 
รูปที 4 วงจรแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD)  

จากรูปที 4  เป็นการต่อโมดูล  LCD  กบัพอร์ตของไมโครคอนโทรลเลอร์
ซึ งใช้พอร์ตควบคุม  พอร์ต โดยพอร์ต  P.–P.  ควบคุมการเขียน
รหัสคาํสังหรือเขียนขอ้มูล ส่วนพอร์ต P.–P. เป็นสายสัญญาณรหัส
คาํสังหรือรหสัขอ้มูลเพือใชแ้สดงค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 
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รูปที 5 วงจรตรวจจบัความเร็วรอบ (Speed Sensor) 

จากรูปที 5  เป็นการต่อวงจรตรวจจบัความเร็วรอบมอเตอร์กบัพอร์ตของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ซึ งใช้พอร์ต P.2 เป็น Input เพือนบัจาํนวนรอบ
การหมุนของมอเตอร์ส่วนพอร์ต P.3 เป็น Input เพือตรวจจบัการทาํงาน
ของมอเตอร์ 

Direction Control

0 V

0 V

Tr 
(BD139)

100  
P3.5

Relay
COM1

NC1 NO1

COM2

NC2 NO2

0 V

+ -
DC Motor

390  P3.4

0 V 0 V

5 VTLP250
25

5 V

4k7

IRFP460
12 V

MUR460

Speed Control

 
รูปที 6 วงจรควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ (PWM)   

จากรูปที 6  เป็นการต่อวงจรควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์แบบควบคุม
ความกวา้งของพลัส์ (PWM) ซึ งใช้พอร์ต P.4 เป็น Output เพือส่ง
สัญญาณ PWM ไปควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์   ตามค่าทีกาํหนดจาก
คียแ์พด ส่วนพอร์ต P.5 เป็น Output เพือควบคุมทิศทางการหมุนของ
มอเตอร์ ถา้ P3.5 = “0” มอเตอร์จะหมุนตามเข็มนาฬิกา แต่ถา้ P. = “1” 
มอเตอร์จะหมุนทวนเขม็นาฬิกา 

การควบคุมความเร็วรอบแบบควบคุมความกว้างของพลัส์ (PWM) 
หรือการปรับ Duty Cycle อธิบายไดจ้ากรูปที 7 ซึ งเป็นการควบคุม
กระแสทีจ่ายให้กบัมอเตอร์ โดยการจ่ายแรงดนัให้กบัมอเตอร์เป็นช่วง 

กระแสไฟทีมอเตอร์ไดรั้บจะเป็นค่าเฉลียทีเกิดขึนในช่วง “On”  โดย
ความถีของการ On และ Off คงทีและสูงพอ (500-1000 Hz) เราสามารถ
เปลียนความเร็วรอบของมอเตอร์ได ้  โดยทาํให้ช่วง On  มีเวลาทีมากกวา่
ช่วง Off  กระแสเฉลียทีมอเตอร์ไดรั้บจะมีค่ามากกวา่ 50 % ความเร็วรอบ
ของมอเตอร์จะมากกวา่ 50 % ดว้ย  และถา้หากตอ้งการลดความเร็วรอบ
ของมอเตอร์ลง ให้ลดช่วง On ให้มีเวลานอ้ยกว่าช่วง Off   

 
รูปที 7 การควบคุมความเร็วรอบแบบปรับความกวา้งของพลัส์  ( PWM ) 

2.3 การออกแบบแผนผงัการทํางานของงานทีนําเสนอ 
 การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       มีแผนผงั
การทาํงานดงัรูปที 8 
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--------------------------
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Real S > Set SDecrement PWM for
Sent to Motor
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Sent to Motor

Y

Y
N

N

Display (LCD 16x2)

Set Speed

Read Real Speed

 
        รูปที 8 แผนผงัการทาํงานของงานทีนาํเสนอ 
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รูปที 8 แผนผงัการทาํงานของงานทีนาํเสนอ (ต่อ) 

3. การทดลองและผลการทดลองการทาํงานของงานทีนําเสนอ 
 การทดลองการทาํงานของชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ ในการทดลอง
ใช้ DC Motor 12 V 4000 RPM 200 W วดัความเร็วรอบหน่วยเป็นรอบ
ต่อนาที (RPM) โดยใช้เครื องวดั Fluke 931 ทาํการทดลอง 9 ครั งที
ความเร็วรอบ  600, 900, 1200, 1500, 1800, 2100, 2400, 2700 และ 3000 
RPM โดยไดผ้ลการทดลองดงันี  
3.1 ผลการทดลองกาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 900 รอบ/นาที 
การแสดงผลทีหน้าจอแอลซีดีเป็นดงัรูปที 9 ค่าทีอ่านไดจ้ากเครื องวดั
ความเร็วรอบมอเตอร์ดว้ย Fluke  คือ 909 รอบ/นาที 
 

 
 

รูปที 9 กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 900 รอบ/นาที 
 

3.2 ผลการทดลองกาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 1500 รอบ/นาที 
การแสดงผลทีหน้าจอแอลซีดีเป็นดงัรูปที 10 ค่าทีอ่านได้จากเครื องวดั
ความเร็วรอบมอเตอร์ดว้ย Fluke  คือ 1522 รอบ/นาที 
 

 
 

รูปที 10 กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 1500 รอบ/นาที 

 

ผลการทดลองทังหมด 9 ครั งสามารถสรุปได้ดงัตารางที  รวมทังค่า
ความผิดพลาดของความเร็วรอบเป็นเปอร์เซ็นต ์(%) 
ตารางที 1 สรุปผลการทดลองควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ 

ครังที Set Speed 
[รอบต่อนาที] 

Real Speed 
[รอบต่อนาที] 

Error 
[เปอร์เซ็นต์] 

1 600 606 1.00 
2 900 909 1.00 
3 1,200 1,215 1.25 
4 1,500 1,522 1.47 
5 1,800 1,830 1.67 
6 2,100 2,136 1.71 
7 2,400 2,442 1.75 
8 2,700 2,749 1.81 
9 3,000 3,055 1.83 

 

4. สรุป 
 จากผลการทดลองการทาํงานของชุดควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ทีได้
ออกแบบและสร้างขึนนี  พบว่าเป็นไปตามขอบเขตและวตัถุประสงค์ที
ทางคณะผูจ้ดัทาํคาดหวงัไว ้คือ มีความสะดวกในการใช้งาน นอกจากนี
ยงัมีความแม่นยาํในการควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ให้มีค่าคงทีโดยไม่
ขึนอยูก่บัสภาวะของโหลด   โดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็วไม่เกิน 
±  % ซึ งถือเป็นขอ้ดีทีมีการปรับปรุงและพฒันาขึนมาจากวิธีการเดิมที
ความเร็วรอบไม่คงที  สรุปได้ว่าชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีทีทางคณะผูจ้ดัทาํได้ออกแบบและสร้างขึนมานี
สามารถทาํงานไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ นาํไปใช้งานไดจ้ริง นอกจากนี ยงั
สามารถใช้เป็นเครื องต้นแบบเพือพฒันาต่อยอดในเรื องการควบคุม
ความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีไดอี้กดว้ย  
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