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 บทความสาขางานวิจัยท่ีเก่ียวของกับวิศวกรรมไฟฟา (GN) หนา 
 
GN-918 เคร่ืองบันทึกการดูแลกิจวัตรเบ้ืองตนสําหรับผูสูงอายุ 632 
 ปฏิมากร จันทรพริ้ม ยะมีน แสงสนิธุ และ ศิริญญา จันทรบํารุง 
GN-919 การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอสําหรับวงจรแปลงผันแบบซีพิค 636 
 สันติ หวังนิพพานโต ศักดา พรหมเหมือน เสถียร ธัญญศรรีัตน ชนัญญชัย วุฒิธันยาวัฒน และ พิษณุ ศรีธงชัย 
GN-920 กลองดักถายภาพอัตโนมัติดวยเซนเซอรตรวจจับความเคลื่อนไหวพีไออาร 640 
 กิตติกานต อนุชาต ิมนัสญา ลิ้มบริบูรณ วริยา รตันพันธ และ กิตตธัิช พาพลเพ็ญ 
GN-921 ระบบควบคุมการใหน้ําตนมังคุดเพ่ือกําจัดเพลี้ยไฟ ควบคุมผานสมารทโฟน 644 
 ขวัญจิต ออกเวหา กฤษฏา เจริญมูล ดนัยทองธวัช และ วุฒิไกร จันทรขามเรยีน 
GN-922 การศึกษาแบบจําลองเพ่ิมเติมของสายสงไฟฟาระยะปานกลางในกรณีท่ีทราบทิศทางการไหลของกําลังไฟฟา 648 
 พรเทพ ปญญาแกว 
GN-923 การออกแบบและสรางชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรกระแสตรงใหมีคาคงท่ี 652 
 ควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร 
 ไวยพจน ศุภบวรเสถียร และ สันตสิุข สวางกลา 
GN-926 แรงดันไฟฟากระแสตรงและตําแหนงอิเล็กโทรดท่ีเหมาะสมท่ีสุดสาํหรับสรางกรดไฮโปคลอรัส 656 
 ดวยวิธีอิเล็กโทรลิซิส 
 วันทิตา ปาลิเอกวุฒิ และ ยุทธนา กันทะพะเยา 
GN-928 แผนนําสงยาจากพอลิไวนลิแอลกอฮอลควบคุมดวยสนามไฟฟาจากภายนอกสําหรับโรคความดันโลหิตสูง 660 
 พิชชาพร จารุเฉลิมรัตน กัญญาณฐั แมงทับ และ สุมนมาลย เนียมหลาง 
GN-929 การศึกษาเบ้ืองตนเกี่ยวกับการตรวจวัดระบบแสงสวางภายในตูโดยสารโดยโปรแกรมไดอะลักซ 664 
 ศิริวดี เภาคําแกว ญาณิศา พรมเรงิ ปรเมษฐ นวมโคกสูง โยธิน หลาสกุล นพณัฐ จติกรียาน อนันท เกสูงเนิน 
 เกรียงกมล มงคลเมือง และ ศิริชัย ลาภาสระนอย 
GN-930 เคร่ืองชารจพลังงานแสงอาทิตยปรับมุมแผงเซลลแสงอาทิตยบันทึกคาลงฐานขอมลูไฟรเบส 668 
 ควบคุมโดยอีเอสพี 32 
 สุเทพ ทัพธวัช นรณัฐ สงวนศักดิ์โยธิน นลินรัตน วิศวกิตติ พกิจ สุวัตถ์ิ ยงยุทธ นาราษฎร และ วิภาวัลย นาคทรัพย 
GN-932 การจําแนกปายจราจรโดยใชโครงขายประสาทเทียมแบบ 2 มิติ สําหรับรถยนตขับเคลื่อนอัตโนมัติ 672 
 กันตพงศ สุจริตพงษพันธ ณิชกานต เติมสายทอง และ กิตติธัช พาพลเพ็ญ 
GN-933 การศึกษาคากระแสไฟฟาท่ีเหมาะสมในการตัดเหล็กแผนดวยเคร่ืองตัด CNC 676 
 จุฑาศินี พรพุทธศรี ชูเกียรติ โชติกเสถียร และ อานนท อิศรมงคลรักษ 
GN-934 ระบบรายงานสถานการณทํางานการใชพลังงานเคร่ืองปรับอากาศผานระบบอินเทอรเน็ต 680 
 รุงเพชร กองนอก ธนาณัติ ขยันวงษ ธีรภัทร อุดทภู วุฒิชัย สงางาม กฤติเดช บัวใหญ ยุทธณา คงจีน 
 สมศักดิ์ วัชระคุปต ดสุิต อุทิศสุนทร และ พันธพงษ อภิชาตกุล 
GN-937 ระบบจําลองขนถายมลูนกกระทาผานอินเทอรเน็ตสรรพสิ่ง 684 
 คชพงศ สุมานนท และ อภิชฏา ทองรักษ 
 

25-27 พฤษภาคม พ.ศ. 2565 โรงแรมฮิิลตััน อาร์เคเดีีย รีสอร์ท แอนดี์ สปา จัังหวััดีภูเก็็ตั 
B-XIII



บทความวจิยั                                                                                         
การประชุมวิชาการเครือข่ายวิศวกรรมไฟฟ้า ครั งที 14   
14th Conference of Electrical Engineering Network 2022 (EENET 2022) 
 

25-27 พฤษภาคม พ.ศ. 2565 โรงแรมฮิลตนั อาร์เคเดีย รีสอร์ท แอนด ์สปา จงัหวดัภูเก็ต 
 

การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Design and Construction of DC Motor Constant Speed Controlled Set Controlled by Microcontroller 
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บทคดัย่อ 
           บทความนี นาํเสนอการออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็ว
รอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์   
โดยใช้การควบคุมความกว้างของพลัส์ในการควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร์กระแสตรงโดยมีการตรวจจับความเร็วรอบ เพือควบคุมให้
ความเร็วรอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีต ังจากคียแ์พด โดยมีจอแอลซีดีทาํ
หน้าทีแสดงค่าความเร็วรอบทีตอ้งการ ชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงทีนาํเสนอไดถู้กสร้างขึนและทาํการทดสอบ ผลการทดสอบ
แสดงให้เห็นถึงการทาํงานทีน่าพอใจโดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็ว
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 หรือการขบัเคลือนยานพาหนะที
ใช้ไฟฟ้า (EV) ซึ งในอนาคตอนัใกล้นี จะมีการใช้อย่างกวา้งขวางเพือ

ทดแทนยานพาหนะทีใชน้ํามนั เพราะการใช้พลงังานไฟฟ้าจากแบตเตอรี
เป็นการประหยดัพลังงานและลดมลภาวะทางอากาศได้อีกด้วย จาก
เหตุผลดงักล่าวจึงทาํให้การควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มี
ค่าตามทีตอ้งการมีความจาํเป็นอยา่งยิงในระบบควบคุมอตัโนมติัใด ๆ ที
ต้องใช้มอเตอร์กระแสตรงเป็นตัวขับเคลือนกลไก ในการควบคุม
ความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีหลายวิธีด้วยกนั ซึ งอาจจะใช้
วิธีการควบคุมแบบพืนฐานทัว ๆไป เช่นการควบคุมด้วยวิธีการใช้ตวั
ตา้นทานปรับค่าโดยต่ออนุกรมกบัมอเตอร์หรือใช้วิธีการการควบคุมโดย
การเปลียนค่าของระดบัแรงดนัทีป้อนให้กบัมอเตอร์ แต่การควบคุมในวิธี
ดงักล่าว ถึงแมว้า่จะควบคุมความเร็วมอเตอร์ไดแ้ต่ทีระดบัความเร็วตําจะ
ส่งผลให้แรงบิดตําตามไปดว้ย ดงันันจึงเกิดแนวความคิดในการควบคุม
ความเร็วมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงโดยการจ่ายกระแสไฟให้กบัมอเตอร์
เป็นช่วง ๆโดยอาศยักระแสไฟทีป้อนให้กบัมอเตอร์ให้เป็นค่าเฉลียที
เกิดขึนในแต่ละช่วง ซึ งเรียกว่าวิธีของการมอดูเลชันทางความกวา้งของ
พลัส์ (PWM : Pulse Width Modulation) และมีการตรวจจบัความเร็วรอบ 
เพือควบคุมให้ความเร็วรอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีต ั 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 มีวตัถุประสงคเ์พือความสะดวกใน
การใชง้าน นอกจากนียงัมีความแม่นยาํในการควบคุม โดยมีขอบเขตการ
ทาํงานดงันี  
 1. ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม 
 . ใชพ้ลงังานจากไฟฟ้ากระแสสลบั 220 V 
 3. กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ด้วยคียแ์พด โดยมีค่าอยู่
ระหวา่ง 0000-9999 รอบ/นาที 

4. แสดงค่าความเร็วรอบมอเตอร์ทีตอ้งการทางจอแอลซีดี 
5. ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ให้มีค่าคงทีโดยไม่ขึนอยูก่บั

สภาวะของโหลดโดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็วไม่เกิน ± 2 % 
 

2. การออกแบบและดาํเนินการสร้าง 
2.1 บลอ็กไดอะแกรมรวมของงานทีนําเสนอ  

การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       มี
บล็อกไดอะแกรมแสดงดงัรูปที 1 

652
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รูปที 1 บล็อกไดอะแกรมรวมของงานทีนาํเสนอ 
หลกัการทาํงานมีดงันี  เมือเริมการทาํงานไมโครคอนโทรลเลอร์จะรอรับ
คาํสังจากคียแ์พด (Keypad) เพือกาํหนดค่าความเร็วรอบทีตอ้งการเป็น
รอบ/นาที แสดงค่าความเร็วรอบทีตอ้งการทางจอแสดงผลแบบผลึกเหลว 
(LCD)  เมือกําหนดความเร็วรอบทีต้องการผ่านการกดคีย์แพดแล้ว  
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์โดยใช้หลกัการ
มอดูเลชนัทางความกวา้งของพลัส์ (PWM : Pulse Width Modulation)  
โดยมีการตรวจจบัความเร็วรอบ (Speed Sensor) เพือควบคุมให้ความเร็ว
รอบมอเตอร์มีค่าคงทีตามค่าทีก ําหนดจากคียแ์พด ถ้าความเร็วรอบที
ตรวจจบัไดมี้ค่าต ํากว่าค่าทีตอ้งการ ไมโครคอนโทรลเลอร์จะสังเพิมค่า 
PWM จนไดค้วามเร็วตามค่าทีตอ้งการ แต่ถา้ความเร็วรอบทีตรวจจบัไดมี้
ค่าสูงกว่าค่าทีตอ้งการ ไมโครคอนโทรลเลอร์จะสังลดค่า PWM จนได้
ความเร็วตามค่าทีตอ้งการ 
 

2.2 การออกแบบวงจรรวมของงานทีนําเสนอ 
การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์

กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       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
ความคงทนสามารถทาํงานต่อเนืองไดเ้ป็นปีแบบมีเสถียรภาพสูงเนืองจาก
มีระบบป้องกนัสญัญาณรบกวนการทาํงานจากภายนอกไดดี้  

 
รูปที 3 วงจรคียแ์พด (Keypad)   

จากรูปที 3 เป็นการต่อโมดูล  Keypad  โดยใช้พอร์ต P2.4-P2.6 เป็น 
Output เพือส่งลอจิก “0” มาทีละคอลมัน์เพือตรวจสอบการกดคียท์ัง 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
รหัสคาํสังหรือเขียนขอ้มูล ส่วนพอร์ต P.–P. เป็นสายสัญญาณรหัส
คาํสังหรือรหสัขอ้มูลเพือใชแ้สดงค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 
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รูปที 5 วงจรตรวจจบัความเร็วรอบ (Speed Sensor) 

จากรูปที 5  เป็นการต่อวงจรตรวจจบัความเร็วรอบมอเตอร์กบัพอร์ตของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ซึ งใช้พอร์ต P.2 เป็น Input เพือนบัจาํนวนรอบ
การหมุนของมอเตอร์ส่วนพอร์ต P.3 เป็น Input เพือตรวจจบัการทาํงาน
ของมอเตอร์ 
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รูปที 6 วงจรควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ (PWM)   

จากรูปที 6  เป็นการต่อวงจรควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์แบบควบคุม
ความกวา้งของพลัส์ (PWM) ซึ งใช้พอร์ต P.4 เป็น Output เพือส่ง
สัญญาณ PWM ไปควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์   ตามค่าทีกาํหนดจาก
คียแ์พด ส่วนพอร์ต P.5 เป็น Output เพือควบคุมทิศทางการหมุนของ
มอเตอร์ ถา้ P3.5 = “0” มอเตอร์จะหมุนตามเข็มนาฬิกา แต่ถา้ P. = “1” 
มอเตอร์จะหมุนทวนเขม็นาฬิกา 

การควบคุมความเร็วรอบแบบควบคุมความกว้างของพลัส์ (PWM) 
หรือการปรับ Duty Cycle อธิบายไดจ้ากรูปที 7 ซึ งเป็นการควบคุม
กระแสทีจ่ายให้กบัมอเตอร์ โดยการจ่ายแรงดนัให้กบัมอเตอร์เป็นช่วง 

กระแสไฟทีมอเตอร์ไดรั้บจะเป็นค่าเฉลียทีเกิดขึนในช่วง “On”  โดย
ความถีของการ On และ Off คงทีและสูงพอ (500-1000 Hz) เราสามารถ
เปลียนความเร็วรอบของมอเตอร์ได ้  โดยทาํให้ช่วง On  มีเวลาทีมากกวา่
ช่วง Off  กระแสเฉลียทีมอเตอร์ไดรั้บจะมีค่ามากกวา่ 50 % ความเร็วรอบ
ของมอเตอร์จะมากกวา่ 50 % ดว้ย  และถา้หากตอ้งการลดความเร็วรอบ
ของมอเตอร์ลง ให้ลดช่วง On ให้มีเวลานอ้ยกว่าช่วง Off   

 
รูปที 7 การควบคุมความเร็วรอบแบบปรับความกวา้งของพลัส์  ( PWM ) 

2.3 การออกแบบแผนผงัการทํางานของงานทีนําเสนอ 
 การออกแบบและสร้างชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์       มีแผนผงั
การทาํงานดงัรูปที 8 

Start

Sent PWM to Motor

Press
“ * ”

N

Check Keypad

Y

PWM = 00 %
Set Speed = 0000

--------------------------
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Y

Y
N

N

Display (LCD 16x2)

Set Speed

Read Real Speed

 
        รูปที 8 แผนผงัการทาํงานของงานทีนาํเสนอ 
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รูปที 8 แผนผงัการทาํงานของงานทีนาํเสนอ (ต่อ) 

3. การทดลองและผลการทดลองการทาํงานของงานทีนําเสนอ 
 การทดลองการทาํงานของชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ 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 
การแสดงผลทีหน้าจอแอลซีดีเป็นดงัรูปที 9 ค่าทีอ่านไดจ้ากเครื องวดั
ความเร็วรอบมอเตอร์ดว้ย Fluke  คือ 909 รอบ/นาที 
 

 
 

รูปที 9 กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 900 รอบ/นาที 
 

3.2 ผลการทดลองกาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 1500 รอบ/นาที 
การแสดงผลทีหน้าจอแอลซีดีเป็นดงัรูปที 10 ค่าทีอ่านได้จากเครื องวดั
ความเร็วรอบมอเตอร์ดว้ย Fluke  คือ 1522 รอบ/นาที 
 

 
 

รูปที 10 กาํหนดค่าความเร็วรอบมอเตอร์ 1500 รอบ/นาที 

 

ผลการทดลองทังหมด 9 ครั งสามารถสรุปได้ดงัตารางที  รวมทังค่า
ความผิดพลาดของความเร็วรอบเป็นเปอร์เซ็นต ์(%) 
ตารางที 1 สรุปผลการทดลองควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ 

ครังที 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
มอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร์ทีได้
ออกแบบและสร้างขึนนี  พบว่าเป็นไปตามขอบเขตและวตัถุประสงค์ที
ทางคณะผูจ้ดัทาํคาดหวงัไว ้คือ มีความสะดวกในการใช้งาน นอกจากนี
ยงัมีความแม่นยาํในการควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ให้มีค่าคงทีโดยไม่
ขึนอยูก่บัสภาวะของโหลด   โดยมีค่าความผิดพลาดของความเร็วไม่เกิน 
±  % ซึ งถือเป็นขอ้ดีทีมีการปรับปรุงและพฒันาขึนมาจากวิธีการเดิมที
ความเร็วรอบไม่คงที  สรุปได้ว่าชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์
กระแสตรงให้มีค่าคงทีทีทางคณะผูจ้ดัทาํได้ออกแบบและสร้างขึนมานี
สามารถทาํงานไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ นาํไปใช้งานไดจ้ริง นอกจากนี ยงั
สามารถใช้เป็นเครื องต้นแบบเพือพฒันาต่อยอดในเรื องการควบคุม
ความเร็วรอบมอเตอร์กระแสตรงให้มีค่าคงทีไดอี้กดว้ย  
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