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บทคัดยอ
งานวิจัยน้ีเปนการศึกษาและพัฒนาชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอรโดยใช

โปรแกรม VisualBasic.Net 2008 ในการเขียนโปรแกรมใหกับคอมพิวเตอรและใชไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัว
ประมวลผลคําสัง่จากคอมพิวเตอรผานทางพอรตอนุกรม ใหวงจรขับมอเตอรสงสัญญาณใหมอเตอรทํางานตามความเร็ว
รอบท่ีกําหนด โดยคาความเร็วรอบสามารถปอนผานทางหนาจอคอมพิวเตอร มีหนวยเปน รอบ/นาที และการควบคุม
มอเตอรจะเปนการควบคุมแบบ PWM (Pulse Width Modulation) และใชหลักการควบคุมวงจรทางดานฮารดแวร
โดยใชสัญญาณเอาตพุตแบบดิจิตอลของไมโครคอนโทรลเลอรควบคุม

สามารถกําหนดคาความเร็วรอบใหกับมอเตอรไดตั้งแต 100-3,000 รอบ/นาที และใหมอเตอรเริ่มหมุนท่ี
ความเร็วรอบสูงสุดแลวคอย ๆ ลดคาความเร็วรอบลงจนถึงคาท่ีกําหนด การควบคุมท้ังสองแบบใหคาผิดพลาดของ
ความเร็วรอบเฉลี่ย 4.6% โดยวัดเทียบกับเครื่องวัดความเร็วรอบแบบใชแสงอินฟาเรด และพบวาท่ีความเร็วรอบต่ํากวา
100 รอบ/นาที จะเกิดคาผิดพลาดสูงสุดท่ี 12% และคาผิดพลาดจะลดนอยลงเมื่อความเร็วรอบสูงข้ึน โดยคาความ
ผิดพลาดนอยท่ีสุดอยูท่ีความเร็วรอบ 2,000 รอบ/นาทีและ 3,000 รอบตอนาที มีคาความเร็วรอบผิดพลาดอยูท่ี 0.5%

Abstract
This research is to study and develop a DC motor speed control by using Visual Basic.Net

2008 in computer programming to use the computer and the microcontroller is processing from
computer via the serial port. So that a signal to the motor driver circuit motor speed work as
assigned. By the speed can be entered via the computer screen is measured in rpm. and motor
control to control the PWM (Pulse Width Modulation) control circuit and the principles of the
hardware by using the digital output signal of the microcontroller control

Motor speed can be configured to be from 100 to 3000 rpm. And the motor starts to spin
at maximum speed and then gradually reduce the speed down to the specified value. Control both
the speed and the average error of 4.6% compared to the speed measurement using infrared light.
And found that at speeds below 100 rpm. to a maximum error of 12% and the error decreases
when the speed increases. The error value is at least 2000 rpm. and 3000 rpm, the speed error is
0.5%

คําสําคัญ : ไมโครคอนโทรลเลอร ควบคมุความเร็วรอบ มอเตอรไฟฟากระแสตรง
Keywords : Microcontroller, Speed Control, DC Motor
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1. บทนํา
ปจจุบันมอเตอรกระแสตรงถูกนํามาใชในระบบการทํางานภายในโรงงานอุตสาหกรรมเน่ืองจากการควบคุม

การทํางานสามารถทําไดหลายวิธี ใชพลังงานต่ําแตใหแรงบิดสูงเมื่อมีการทดรอบท่ีเหมาะสม อีกท้ังมอเตอรไฟฟา
กระแสตรง ยังสามารถบังคับและควบคุมตําแหนงเพ่ือใหหยุดหมุนหรือหมุนไปยังตําแหนงท่ีตองการไดคอนขางแมนยํา
ดวยคุณสมบัติตางๆ น้ีโรงงานอุตสาหกรรมจึงนิยมนํามาใชในสายการผลิต และสวนของการควบคุมก็ไดรับการพัฒนา
มาโดยตลอดเริ่มตั้งแตการควบคุมความเร็วรอบโดยปรับระดับแรงดันใชอุปกรณอิเล็กทรอนิกสในการควบคุมจนถึง
ปจจุบันไดใชไมโครคอนโทรลเลอร มาควบคุมการทํางานของมอเตอรไฟฟากระแสตรงโดยการสรางสัญญาณ PWM แตใน
การควบคุมโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรการเปลี่ยนความเร็วรอบโดยตรงทําไดยาก หากสามารถใชคอมพิวเตอรเพ่ือควบคุม
ความเร็วผานไมโครคอนโทรลเลอรมายังมอเตอรไฟฟากระแสตรงไดก็จะสามารถนําไปใชงานไดสะดวกมากยิ่งข้ึน

ดวยเหตุน้ีผูวิจัยจึงคนควาหาขอมูลและสรางเครื่องตนแบบโดยใชหลักการควบคุมทางคอมพิวเตอรรวมกับ
การสื่อสารกันระหวางคอมพิวเตอรและไมโครคอนโทรลเลอร และศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยโปรแกรม Visual
Basic เพ่ือใหผูสนใจและนักศึกษาจะไดพัฒนาตอยอดตอไปได

2. วิธีการศึกษา
2.1 แนวทางการดําเนินงานวิจัย

รูปท่ี 1 ข้ันตอนการดําเนินงาน

แกไข

ศึกษาปญหาและรวบรวมขอมลู

ออกแบบและสรางชุดควบคุมมอเตอร

ทดสอบการทํางาน

ผาน

ไมผาน

เขียนโปรแกรม Visual Basic

ทดสอบ แกไข

ผาน

ไมผาน

เริ่มตน

สิ้นสุด
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2.2 ศึกษาปญหาและรวบรวมขอมูล
ศึกษาหลักการเขียนโปรแกรม Visual Basic วงจรควบคุมความเร็วมอเตอร การติดตอสื่อสารระหวาง

คอมพิวเตอรและชุดควบคุมมอเตอร  อินพุท/ เอาท พุท ของพอรทอนุกรม และอินพุท/ เอาท พุท ของ
ไมโครคอนโทรลเลอร การเขียนโปรแกรมใหกับไมโครคอนโทรลเลอร และวงจรขับมอเตอร โดยมีหลักการทํางาน
ดังรูปท่ี 2

รูปท่ี 2 หลักการทํางาน

2.2.1 ออกแบบและสรางชุดควบคุมมอเตอร
นําขอมูลท่ีไดมาออกแบบวงจรขับมอเตอร ออกแบบชุดควบคุมโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร ทดสอบ

เบื้องตนเพ่ือศึกษาวาวงจรขับมอเตอรสามารถขับมอเตอรไดและพรอมท่ีจะตอเขากับชุดควบคุมความเร็วรอบโดยใช ใน
ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร 8051 ซึ่งประกอบดวยพอรตอินพุตเอาทพุตแบบ 2 ทิศทาง (Bidirectional) จํานวน 4
พอรต แตละพอรตมีอุปกรณแลทซขอมูล และเอาทพุตไดรเวอรประกอบอยูทางดานเอาทพุต และทางดานอินพุตจะมี
บัฟเฟอร (พอรตท้ัง 4 เปนรีจีสเตอรพิเศษช่ือ P0, P1, P2 และ P3) สามารถใชงานแตละพอรตเปนอินพุต หรือเอาทพุต
ไดตามตองการ แตละบิตของพอรตสามารถเช่ือมตอกับสัญญาณ TTL ไดโดยตรงในการติดตอกับหนวยความจํา
ภายนอกพอรต P0 และ P2 จะใชสําหรับกําหนดตําแหนงของหนวยความจําภายนอก โดยพอรต P0 จะทํางานใน
ลักษณะของมัลติเพล็ก คือเปนท้ังพอรตตําแหนงและ พอรตขอมูล โดย P0 จะเปนตําแหนงของหนวยความจําดานต่ํา
(Low byte) และ P2 จะเปนตําแหนงของหนวยความจําดานสูง (High byte)

2.2.2 ทดสอบการทํางาน
เมื่อออกแบบและสรางจนไดชุดควบคุมมอเตอรแลว ทดสอบโดยการเช่ือมตอกับคอมพิวเตอร ในข้ันแรก

คอมพิวเตอรจะมองเห็นชุดควบคุมท่ีออกแบบไว แตยังไมมีโปรแกรมเพ่ือควบคุมการทํางานของชุดควบคุมน่ันคือ
คอมพิวเตอรจะยังไมรูจักชุดควบคุม หากคอมพิวเตอรมองไมเห็นชุดควบคุมจะตองกลับไปแกไขท่ีชุดควบคุมและ
เช่ือมตอกับคอมพิวเตอรอีกครั้ง จากน้ันทําการวัดสัญญาณท่ีไมโครคอนโทรลเลอรสงมายังชุดขับมอเตอร ไดภาพ
สัญญาณดังรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4
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รูปท่ี 3 สัญญาณจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีสงใหชุดขับมอเตอร ท่ี 300 รอบ/นาที

รูปท่ี 4 สัญญาณจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีสงใหชุดขับมอเตอร ท่ี 3000 รอบ/นาที
เมื่อไมโครคอนโทรลเลอรสามารถติดตอกับคอมพิวเตอรและสงสัญญาณใหกับชุดขับมอเตอรได ในข้ันตอนไป

จะใชโปรแกรม Visual Basic เพ่ือรับคาในการควบคมุความเร็วรอบตอไป
2.2.3 เขียนโปรแกรม Visual Basic
เมื่อเช่ือมตอชุดควบคุมเขากับพอรทอนุกรมของคอมพิวเตอร และคอมพิวเตอรมองเห็นชุดควบคุมแลว ก็จะ

เริ่มข้ันตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic ซึ่งเปนโปรแกรมท่ีงายตอการเรียนรูและไดรับความนิยมในการใช
พัฒนาโปรแกรมรวมกับ Microsoft เพ่ือใหโปรแกรมติดตอสื่อสารกับชุดควบคุมผานทางพอรทอนุกรมของคอมพิวเตอร
ในสวนของโปรแกรมไดออกแบบใหสามารถปอนความเร็วรอบท่ีตองการเพ่ือสั่งใหมอเตอรหมุนดวยความเร็วรอบท่ี
กําหนดได

2.2.4 ทดสอบโปรแกรม
เมื่อไดโปรแกรมแลว ทดสอบดวยการเช่ือมตอและทดลองปอนคาความเร็วรอบและวัดความเร็วรอบท่ีได

โดยใชเครื่องวัดความเร็วรอบ ไดคาการทดสอบตามตารางท่ี 1
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ตารางท่ี 1 การทดสอบโปรแกรมโดยการปอนคาความเร็วรอบ หมุนตามเข็มนาฬิกา
Input หมุนตามเข็มนาฬิกา

จํานวนรอบ คร้ังที่ 1 คร้ังที่ 2 คร้ังที่ 3 คาเฉลี่ย คาที่วัดไดจริง คาผิดพลาด (%)
500 540 540 540 540 546 4.6
1000 1020 1020 1020 1020 1042 4.2
1500 1500 1500 1500 1500 1539 3.9
2000 2040 2040 2040 2040 2040 4
2500 2520 2520 2520 2520 2512 1.2
3000 3000 3000 3000 3000 3005 0.5

3. ผลการศึกษาและอภิปรายผล
ชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรดังรูปท่ี 5, รูปท่ี 6 และรูปท่ี 7

รูปท่ี 5 ชุดควบคุมควบเร็วรอบมอเตอร

รูปท่ี 6 Power Supply

รูปท่ี 7 หนาตางโปรแกรม
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3.1 ผลการทดสอบการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร
ในสวนของไมโครคอนโทรลเลอรสามารถท่ีจะรับคําสั่งจากคอมพิวเตอรผานทางโปรแกรม Visual Basic และ

สงสัญญาณออกมาเพ่ือควบคุมการทํางานของชุดขับมอเตอรได ตามสัญญาณในรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4
ผูวิจัยไดทดสอบความเร็วรอบท่ี 100-3000 รอบตอนาที จากการทดสอบการกําหนดจํานวนรอบใหกับ

มอเตอร จะไดวามีคาผิดพลาด Error มากท่ีสุดท่ี 26% ท่ีจํานวน 100 รอบเพราะชุดไดรมอเตอร L298 ไมเสถียรตอ
ความเร็วรอบ ในยานคาความเร็วท่ีต่ํา คาผิดพลาดนอยท่ีสุดท่ี 0% เพราะวาชุดไดรมอเตอร L298 จะมีความเสถียรใน
ยานความเร็วท่ีมีคาความเร็วสูงกวา 100 รอบจึงสงผลทําใหมีคาความผิดพลาดนอยคาความเร็วรอบจากตัวโปรแกรม
กับคาท่ีวัดไดจริงมีคา ท่ีใกลเคียงกันและคาผิดพลาดอยูในเกณฑเปนท่ียอมรับได ท้ังน้ีผูวิจัยไดทําการทดสอบโดย
ควบคุมใหมอเตอรหมุนท้ังทวนเข็มและตามเข็มนาฬิกา

4. สรุป
ในการจัดทําชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอรสวนของ

HARDWARE จะประกอบดวยแผงไมโครโปรเซสเซอร AT89C51ED2 และชุดไดรมอเตอร L298 มอเตอร DC 24 V
พรอม Encoder สายเช่ือมตอ Serial Port ใชคอมพิวเตอรหน่ึงเครื่อง สวนของ SOFTWARE จะประกอบไปดวยตัว
ของโปรแกรมจะมีอยู 2 สวน คือ สวนของโปรแกรม Visual Basic.Net 2008 และสวนของตัวโปรแกรม
ไมโครโปรเซสเซอรจะเขียนดวยภาษา C ในการจัดทําชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวย
คอมพิวเตอรจัดทําข้ึนมาเพ่ือทราบถึงหลักการควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอร ผลท่ีไดรับ
จากการไดทดลองเปนไปตามขอบเขตเง่ือนไขท่ีไดกําหนดไวสามารถควบคุมความเรว็มอเตอรไฟฟากระแสตรงได 100 –
3000 รอบตอนาที ชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงมีความคลาดเคลื่อนสูงในยานความเร็ว
รอบท่ีต่ํากวา 100 รอบและจะใหควบเร็วรอบเปนไปตามคาท่ีตัง้ไว   เมื่อควบคุมใหคาความเร็วรอบสูงข้ึน

5. กิตติกรรมประกาศ
ผูวิจัยขอขอบคุณ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลลานนา ในโครงการ Hands-on Researcher 2 ในการ

สนับสนุนทุนวิจัยในเปนน้ีเปนอยางสูง โดยไดรับความรวมมือจากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลลานนา ลําปางใน
การเอ้ือเฟอสถานท่ีและอํานวยความสะดวกในการดําเนินการวิจัย และขอบนายกิตติพงษ วิจรรยา และนายยุทธนา
สารอินทร ในการเก็บรวบรวมขอมูลและใหความรวมมือในการวิจัยครั้งน้ีเปนอยางดี

6. เอกสารอางอิง
ศุภชัย สมพานิช. 2553. พัฒนาระบบงานฐานขอมูลฉบับมืออาชีพกับ visual 2008.
eestud.en.kku.ac.th/~u4019287/Projreport/pro1-6.doc
http://202.129.59.73/tn/motor10-52/motor3.htm : วันท่ีคนหา 28 กรกฏาคม 2554
www.kknic.ac.th/~kkvisart_poon/Webpage/wachira/.../Stepmoter.pdf
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