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บทคดัย่อ 

บทความนีÊ นําเสนอการออกแบบและสร้างชุดทดลองการ
ควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และ
จอสัมผสั  ชุดทดลองนีÊ ประกอบไปดว้ย ř. แมกเนติกคอนแทคเตอร์ Ś. 
รีเลย์ ŚŜ V ś. มอเตอร์สามเฟส Ŝ. โอเวอร์โหลดรีเลย์ ŝ. สวิตช์กดติด
ปล่อยดบั Ş. หลอดไฟแสดงผล ş. โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ 
และ 8. จอสัมผสั โดยสามารถต่อวงจรและเขียนโปรแกรมควบคุมการ
ทํางานของมอเตอร์ได้ 3 แบบ  คือ  แบบกลับทางหมุน  แบบทํางาน
ตามลาํดบั และแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ ชุดทดลองทีÉนาํเสนอนีÊ ไดถู้ก
สร้างขึÊนและทาํการทดสอบ ผลการทดสอบแสดงให้เห็นถึงการทาํงานทีÉ
น่าพอใจของชุดทดลองนีÊ  
 

คาํสาํคญั : ชุดควบคุมมอเตอร์สามเฟส, จอสัมผสั,โปรแกรมเมเบิลลอจิก 
                 คอนโทรลเลอร์ 

 

Abstract 
 This article presents the design and construction of 3 phases 

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

Keywords: 3 Phases Motors Control Experiment Set, Touch Screen, 
                    Programmable Logic Controller 

ř. บทนํา 
ปัจจุบันเทคโนโลยีการผลิตในโรงงานอุตสาหกรรม  มีการ

พฒันาไปอยา่งรวดเร็วและมีความตอ้งการทีÉจะลดตน้ทุนและเพิÉมผลผลิต  
ดงันัÊนจึงไดมี้การนาํโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์มาใชใ้นการ
ควบคุมการผลิต เพืÉอทีÉจะทาํให้ขบวนการผลิตนัÊนมีประสิทธิภาพ รวดเร็ว
และเป็นการประหยัดต้นทุน  เรืÉ องค่าแรงงานและค่าใช้จ่ายต่าง ๆ 
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์จึงได้เข้ามามีบทบาทในงาน
อุตส าหกรรม  เช่น  อุ ตสาหกรรมรถยนต์  อุ ตส าหกรรมอาหาร 
อุ ตส าหกรรม อิ เล็ กท รอ นิ ก ส์  เป็ น ต้น  โป รแกรม เม เบิ ลลอ จิก
คอนโทรลเลอร์ถูกนาํมาใชส้าํหรับการควบคุมเครืÉองจกัร ควบคุมมอเตอร์ 
ควบคุมสายพานลาํเลียง หรืออุปกรณ์ต่าง ๆ ในงานอุตสาหกรรม  การนาํ
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์มาใชใ้นงานอุตสาหกรรมสามารถ
ช่วยลดแรงงานของคนงาน ทาํให้ช่วยลดค่าใชจ่้ายในการผลิตได ้โรงงาน
อุตสาหกรรมจึงใชโ้ปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์เป็นตวัควบคุม
แบบอตัโนมติัแทนการควบคุมแบบใชค้นซึÉ งใชแ้มกเนติกคอนแทคเตอร์ 
ร่วมกับรีเลยเ์ท่านัÊ น ดังนัÊนความรู้และทักษะเกีÉยวกับโปรแกรมเมเบิล
ลอจิกคอนโทรลเลอร์จึงเป็นส่วนหนึÉ งทีÉทางสถานประกอบการ เช่น
โรงงานอุตสาหกรรมจะพิจารณารับพนักงานเข้าไปทํางาน  เพืÉอเพิÉม
ประสิทธิภาพในการทาํงาน มีผูว้ิจยัหลาย ๆ ท่านไดอ้อกแบบและสร้าง
เครืÉ องต้นแบบของการควบคุมมอเตอร์สามเฟสแบบอัตโนมัติด้วย
โปรแกรม เม เบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์  [ř]  คณะผู ้จัดทําจึงเกิด
แนวความคิดในการออกแบบและสร้างชุดควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ย
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสั โดยมีวตัถุประสงค์
เพืÉอให้เกิดทกัษะในการต่อวงจรจริงในการควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ย
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสั  และลดตน้ทุนใน
การซืÊอชุดทดลองทีÉมีราคาแพง โดยมีขอบเขตการทาํงานดงันีÊ  

ř. ใช้โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ (Omron รุ่น 
CP1L) เป็นตวัควบคุม  
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2. รับสัญญาณอินพุตและแสดงผลสภาวะการทํางานของ
มอเตอร์ทางจอสัมผสั (Delta รุ่น DOP-107BV) 

3. ใชต่้อวงจรทดลองและเขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์ได ้3 
แบบ คือ แบบกลับทางหมุน แบบทํางานตามลาํดับ และแบบสตาร์ท
สตาร์-รันเดลตา้ 

 

Ś. การออกแบบและดําเนินการสร้าง 
2.1 โครงสร้างของงานทีÉนําเสนอ  

การออกแบบและสร้างชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟส
ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสั มีโครงสร้าง    
ตามรูปทีÉ 1 โดยชุดทดลองประกอบไปด้วย [2] 1. แมกเนติกคอนแทค
เตอร์ 2. รีเลย ์24 V 3. มอเตอร์สามเฟส 4. โอเวอร์โหลดรีเลย ์5. สวิตช์กด
ติดป ล่อ ยดับ  6. หลอดไฟ แสดงผล  7. โป รแกรม เม เบิ ลลอ จิก
คอนโทรลเลอร์และ 8. จอสัมผสั โดยสามารถต่อวงจรทดลองและเขียน
โปรแกรมควบคุมมอเตอร์ได ้3 แบบ คือ 1. แบบกลบัทางหมุน 2. แบบ
ทาํงานตามลาํดบั และ 3. แบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 

                            
รูปทีÉ ř โครงสร้างของชุดทดลองดา้นหนา้ ดา้นในและดา้นขา้ง 

2.2 การออกแบบวงจรรวมของงานทีÉนําเสนอ 
การออกแบบและสร้างชุดทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟส

ดว้ยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสั ประกอบไปดว้ย
วงจรควบคุมและวงจรกาํลงั ตามรูปทีÉ 2-5 
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รูปทีÉ 2 วงจรควบคุมแบบกลบัทางหมุนและแบบทาํงานตามลาํดบั 
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รูปทีÉ 3 วงจรกาํลงัแบบกลบัทางหมุนและแบบทาํงานตามลาํดบั 
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รูปทีÉ 4 วงจรควบคุมแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้  
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รูปทีÉ 5 วงจรกาํลงัแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 
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3. การทดลองและผลการทดลอง 
3.1 การควบคุมมอเตอร์แบบกลบัทางหมุน 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรกาํลงั ตามรูปทีÉ 2 และ 3 แลว้เขียน
โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมและจอสัมผสั ตามรูปทีÉ 6 และ 7 

 

 
รูปทีÉ 6 โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมแบบกลบัทางหมุน 

 

 

 
รูปทีÉ 7 โปรแกรมจอสัมผสัแบบกลบัทางหมุน 

 
รูปทีÉ 7 โปรแกรมจอสัมผสัแบบกลบัทางหมุน (ต่อ) 

หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลงพีแอลซีและจอสัมผสัเรียบร้อยแลว้ 
ทดลองกดจอสัมผสั M1 Forward มอเตอร์ตวัทีÉ 1 จะหมุนตามเขม็นาฬิกา 
เมืÉอต้องการกลบัทางหมุนให้กดจอสัมผสั M1 Stop ก่อนแล้วจึงกดจอ
สัมผสั M1 Reverse มอเตอร์ตัวทีÉ ř จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา เมืÉอกดจอ
สัมผสั M2 Forward มอเตอร์ตวัทีÉ 2 จะหมุนตามเข็มนาฬิกา เมืÉอตอ้งการ
กลับทางหมุนให้กดจอสัมผสั M2 Stop ก่อนแล้วจึงกดจอสัมผสั M2 
Reverse มอเตอร์ตวัทีÉ 2 จะหมุนทวนเขม็นาฬิกา 
3.2 การควบคุมมอเตอร์แบบทํางานตามลาํดับ 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรกาํลงัตามรูปทีÉ 2 และ 3 แลว้เขียน
โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมและจอสัมผสั ตามรูปทีÉ 8 และ 9 

 

 

 
รูปทีÉ 8 โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมแบบทาํงานตามลาํดบั 
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รูปทีÉ 8 โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมแบบทาํงานตามลาํดบั (ต่อ) 

 
รูปทีÉ 9 โปรแกรมจอสัมผสัแบบทาํงานตามลาํดบั 

หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลงพีแอลซีและจอสัมผสัเรียบร้อยแลว้ 
ทดลองกดจอสัมผสั Start มอเตอร์ตัวทีÉ ř จะหมุนตามเข็มนาฬิกา เป็น
เวลา 10 วินาทีแลว้หยุด มอเตอร์ตวัทีÉ 2 จะหมุนตามเข็มนาฬิกา เป็นเวลา 
12 วินาทีแลว้หยุด มอเตอร์ตวัทีÉ ř จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา เป็นเวลา ř4 
วินาทีแล้วหยุด มอเตอร์ตัวทีÉ  2 จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา เป็นเวลา ř6 
วินาทีแลว้หยดุ ยอ้นกลบัไปทีÉมอเตอร์ตวัทีÉ ř ทาํงานทาํซํÊาเช่นนีÊไปเรืÉอย ๆ 
จนกวา่จะกดจอสัมผสั Stop มอเตอร์ทุกตวัจะหยดุหมุน 
3.3 การควบคุมมอเตอร์แบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลต้า 
 ต่อวงจรควบคุมและวงจรกาํลงัตามรูปทีÉ Ś และ ś แลว้เขียน
โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมและจอสัมผสั ตามรูปทีÉ 10 และ 11 

 

 
รูปทีÉ 10 โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 

 
รูปทีÉ řŘ โปรแกรมแลดเดอร์ไดอะแกรมแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้(ต่อ) 

 
รูปทีÉ 11 โปรแกรมจอสัมผสัแบบสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ 

หลงัจากต่อวงจรและโปรแกรมลงพีแอลซีและจอสัมผสัเรียบร้อยแลว้ 
ทดลองกดจอสัมผสั Forward มอเตอร์จะสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ หมุน
ตามเข็มนาฬิกา กลบัทางหมุนตอ้งกดจอสัมผสั Stop ก่อนแลว้จึงกดจอ
สัมผสั Reverse มอเตอร์จะสตาร์ทสตาร์-รันเดลตา้ หมุนทวนเขม็นาฬิกา 
4. สรุป 
 จากผลการทดลองการควบคุมมอเตอร์สามเฟสดว้ยโปรแกรม
เมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสัทีÉไดอ้อกแบบและสร้างขึÊนนีÊ  
พบวา่เป็นไปตามวตัถุประสงคแ์ละขอบเขตทีÉทางคณะผูจ้ดัทาํคาดหวงัไว ้
คือ การทาํงานในทุกแบบของการควบคุมมีการควบคุมการทาํงานของ
มอเตอร์ไดต้ามทีÉตอ้งการโดยไม่มีขอ้ผิดพลาดเลย สรุปไดว้่าชุดทดลอง
การควบคุมมอเตอร์ทีÉทางคณะผูจ้ ัดทําได้ออกแบบและสร้างขึÊนมานีÊ
สามารถทาํงานไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ นาํไปใช้งานไดจ้ริงในการเรียน
การสอน  ลดต้นทุนในการจัดซืÊ อได้ถึง 100 % เนืÉ องจากถ้าสัÉงซืÊ อชุด
ทดลองนีÊ จ ํานวน  4 ตู้เป็นจํานวนเงิน  50,000 บาทแต่ชุดทดลองนีÊ ใช้
งบประมาณเพียง 25,ŘŘŘ บาท นอกจากนีÊยงัสามารถใชเ้ป็นเครืÉองตน้แบบ
เพืÉอพฒันาต่อยอดในเรืÉองการออกแบบและสร้างชุดทดลองทีÉควบคุมการ
ทาํงานโดยโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์และจอสัมผสัได ้      
เอกสารอ้างองิ 
[1] ไวยพจน์  ศภุบวรเสถียร และวิภาวลัย ์ นาคทรัพย.์ (Śŝŝ8). การ

ออกแบบและสร้างชุดสาธิตการควบคุมมอเตอร์ ś เฟสด้วยพีแอลซี. 
EENET ŚŘřŝ หนา้ ŜŚŜ-ŜŚş. 

[2]  มอเตอร์คอนแทคเตอร์ รีเลย์ สวิตช์ควบคุม. (ม.ป.ป.). เขา้ถึงไดจ้าก 
       https://mall.factomart.com/principle-of-magnetic-contactor/ 
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