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บทคัดยอ
งานวิจัยน้ีเปนการศึกษาและพัฒนาชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอรโดยใช

โปรแกรม VisualBasic.Net 2008 ในการเขียนโปรแกรมใหกับคอมพิวเตอรและใชไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัว
ประมวลผลคําสัง่จากคอมพิวเตอรผานทางพอรตอนุกรม ใหวงจรขับมอเตอรสงสัญญาณใหมอเตอรทํางานตามความเร็ว
รอบท่ีกําหนด โดยคาความเร็วรอบสามารถปอนผานทางหนาจอคอมพิวเตอร มีหนวยเปน รอบ/นาที และการควบคุม
มอเตอรจะเปนการควบคุมแบบ PWM (Pulse Width Modulation) และใชหลักการควบคุมวงจรทางดานฮารดแวร
โดยใชสัญญาณเอาตพุตแบบดิจิตอลของไมโครคอนโทรลเลอรควบคุม

สามารถกําหนดคาความเร็วรอบใหกับมอเตอรไดตั้งแต 100-3,000 รอบ/นาที และใหมอเตอรเริ่มหมุนท่ี
ความเร็วรอบสูงสุดแลวคอย ๆ ลดคาความเร็วรอบลงจนถึงคาท่ีกําหนด การควบคุมท้ังสองแบบใหคาผิดพลาดของ
ความเร็วรอบเฉลี่ย 4.6% โดยวัดเทียบกับเครื่องวัดความเร็วรอบแบบใชแสงอินฟาเรด และพบวาท่ีความเร็วรอบต่ํากวา
100 รอบ/นาที จะเกิดคาผิดพลาดสูงสุดท่ี 12% และคาผิดพลาดจะลดนอยลงเมื่อความเร็วรอบสูงข้ึน โดยคาความ
ผิดพลาดนอยท่ีสุดอยูท่ีความเร็วรอบ 2,000 รอบ/นาทีและ 3,000 รอบตอนาที มีคาความเร็วรอบผิดพลาดอยูท่ี 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 มอเตอรไฟฟากระแสตรง
Keywords : Microcontroller, Speed Control, DC Motor
*ผูนิพนธประสานงานไปรษณียอิเล็กทรอนิกส su0008@hotmail.com โทร. 08 1252 6871



209

1. บทนํา
ปจจุบันมอเตอรกระแสตรงถูกนํามาใชในระบบการทํางานภายในโรงงานอุตสาหกรรมเน่ืองจากการควบคุม

การทํางานสามารถทําไดหลายวิธี ใชพลังงานต่ําแตใหแรงบิดสูงเมื่อมีการทดรอบท่ีเหมาะสม อีกท้ังมอเตอรไฟฟา
กระแสตรง ยังสามารถบังคับและควบคุมตําแหนงเพ่ือใหหยุดหมุนหรือหมุนไปยังตําแหนงท่ีตองการไดคอนขางแมนยํา
ดวยคุณสมบัติตางๆ น้ีโรงงานอุตสาหกรรมจึงนิยมนํามาใชในสายการผลิต และสวนของการควบคุมก็ไดรับการพัฒนา
มาโดยตลอดเริ่มตั้งแตการควบคุมความเร็วรอบโดยปรับระดับแรงดันใชอุปกรณอิเล็กทรอนิกสในการควบคุมจนถึง
ปจจุบันไดใชไมโครคอนโทรลเลอร มาควบคุมการทํางานของมอเตอรไฟฟากระแสตรงโดยการสรางสัญญาณ PWM แตใน
การควบคุมโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรการเปลี่ยนความเร็วรอบโดยตรงทําไดยาก หากสามารถใชคอมพิวเตอรเพ่ือควบคุม
ความเร็วผานไมโครคอนโทรลเลอรมายังมอเตอรไฟฟากระแสตรงไดก็จะสามารถนําไปใชงานไดสะดวกมากยิ่งข้ึน

ดวยเหตุน้ีผูวิจัยจึงคนควาหาขอมูลและสรางเครื่องตนแบบโดยใชหลักการควบคุมทางคอมพิวเตอรรวมกับ
การสื่อสารกันระหวางคอมพิวเตอรและไมโครคอนโทรลเลอร และศึกษาการเขียนโปรแกรมดวยโปรแกรม Visual
Basic เพ่ือใหผูสนใจและนักศึกษาจะไดพัฒนาตอยอดตอไปได

2. วิธีการศึกษา
2.1 แนวทางการดําเนินงานวิจัย

รูปท่ี 1 ข้ันตอนการดําเนินงาน

แกไข

ศึกษาปญหาและรวบรวมขอมลู

ออกแบบและสรางชุดควบคุมมอเตอร

ทดสอบการทํางาน

ผาน

ไมผาน

เขียนโปรแกรม Visual Basic

ทดสอบ แกไข

ผาน

ไมผาน

เริ่มตน

สิ้นสุด
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2.2 ศึกษาปญหาและรวบรวมขอมูล
ศึกษาหลักการเขียนโปรแกรม Visual Basic วงจรควบคุมความเร็วมอเตอร การติดตอสื่อสารระหวาง

คอมพิวเตอรและชุดควบคุมมอเตอร  อินพุท/ เอาท พุท ของพอรทอนุกรม และอินพุท/ เอาท พุท ของ
ไมโครคอนโทรลเลอร การเขียนโปรแกรมใหกับไมโครคอนโทรลเลอร และวงจรขับมอเตอร โดยมีหลักการทํางาน
ดังรูปท่ี 2

รูปท่ี 2 หลักการทํางาน

2.2.1 ออกแบบและสรางชุดควบคุมมอเตอร
นําขอมูลท่ีไดมาออกแบบวงจรขับมอเตอร ออกแบบชุดควบคุมโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร ทดสอบ

เบื้องตนเพ่ือศึกษาวาวงจรขับมอเตอรสามารถขับมอเตอรไดและพรอมท่ีจะตอเขากับชุดควบคุมความเร็วรอบโดยใช ใน
ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร 8051 ซึ่งประกอบดวยพอรตอินพุตเอาทพุตแบบ 2 ทิศทาง (Bidirectional) จํานวน 4
พอรต แตละพอรตมีอุปกรณแลทซขอมูล และเอาทพุตไดรเวอรประกอบอยูทางดานเอาทพุต และทางดานอินพุตจะมี
บัฟเฟอร (พอรตท้ัง 4 เปนรีจีสเตอรพิเศษช่ือ P0, P1, P2 และ P3) สามารถใชงานแตละพอรตเปนอินพุต หรือเอาทพุต
ไดตามตองการ แตละบิตของพอรตสามารถเช่ือมตอกับสัญญาณ TTL ไดโดยตรงในการติดตอกับหนวยความจํา
ภายนอกพอรต P0 และ P2 จะใชสําหรับกําหนดตําแหนงของหนวยความจําภายนอก โดยพอรต P0 จะทํางานใน
ลักษณะของมัลติเพล็ก คือเปนท้ังพอรตตําแหนงและ พอรตขอมูล โดย P0 จะเปนตําแหนงของหนวยความจําดานต่ํา
(Low byte) และ P2 จะเปนตําแหนงของหนวยความจําดานสูง (High byte)

2.2.2 ทดสอบการทํางาน
เมื่อออกแบบและสรางจนไดชุดควบคุมมอเตอรแลว ทดสอบโดยการเช่ือมตอกับคอมพิวเตอร ในข้ันแรก

คอมพิวเตอรจะมองเห็นชุดควบคุมท่ีออกแบบไว แตยังไมมีโปรแกรมเพ่ือควบคุมการทํางานของชุดควบคุมน่ันคือ
คอมพิวเตอรจะยังไมรูจักชุดควบคุม หากคอมพิวเตอรมองไมเห็นชุดควบคุมจะตองกลับไปแกไขท่ีชุดควบคุมและ
เช่ือมตอกับคอมพิวเตอรอีกครั้ง จากน้ันทําการวัดสัญญาณท่ีไมโครคอนโทรลเลอรสงมายังชุดขับมอเตอร ไดภาพ
สัญญาณดังรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4
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รูปท่ี 3 สัญญาณจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีสงใหชุดขับมอเตอร ท่ี 300 รอบ/นาที

รูปท่ี 4 สัญญาณจากไมโครคอนโทรลเลอรท่ีสงใหชุดขับมอเตอร ท่ี 3000 รอบ/นาที
เมื่อไมโครคอนโทรลเลอรสามารถติดตอกับคอมพิวเตอรและสงสัญญาณใหกับชุดขับมอเตอรได ในข้ันตอนไป

จะใชโปรแกรม Visual Basic เพ่ือรับคาในการควบคมุความเร็วรอบตอไป
2.2.3 เขียนโปรแกรม Visual Basic
เมื่อเช่ือมตอชุดควบคุมเขากับพอรทอนุกรมของคอมพิวเตอร และคอมพิวเตอรมองเห็นชุดควบคุมแลว ก็จะ

เริ่มข้ันตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic ซึ่งเปนโปรแกรมท่ีงายตอการเรียนรูและไดรับความนิยมในการใช
พัฒนาโปรแกรมรวมกับ Microsoft เพ่ือใหโปรแกรมติดตอสื่อสารกับชุดควบคุมผานทางพอรทอนุกรมของคอมพิวเตอร
ในสวนของโปรแกรมไดออกแบบใหสามารถปอนความเร็วรอบท่ีตองการเพ่ือสั่งใหมอเตอรหมุนดวยความเร็วรอบท่ี
กําหนดได

2.2.4 ทดสอบโปรแกรม
เมื่อไดโปรแกรมแลว ทดสอบดวยการเช่ือมตอและทดลองปอนคาความเร็วรอบและวัดความเร็วรอบท่ีได

โดยใชเครื่องวัดความเร็วรอบ ไดคาการทดสอบตามตารางท่ี 1
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ตารางท่ี 1 การทดสอบโปรแกรมโดยการปอนคาความเร็วรอบ หมุนตามเข็มนาฬิกา
Input หมุนตามเข็มนาฬิกา

จํานวนรอบ คร้ังที่ 1 คร้ังที่ 2 คร้ังที่ 3 คาเฉลี่ย คาที่วัดไดจริง คาผิดพลาด (%)
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
ชุดควบคุมความเร็วรอบมอเตอรดังรูปท่ี 5, รูปท่ี 6 และรูปท่ี 7

รูปท่ี 5 ชุดควบคุมควบเร็วรอบมอเตอร

รูปท่ี 6 Power Supply

รูปท่ี 7 หนาตางโปรแกรม
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3.1 ผลการทดสอบการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร
ในสวนของไมโครคอนโทรลเลอรสามารถท่ีจะรับคําสั่งจากคอมพิวเตอรผานทางโปรแกรม Visual Basic และ

สงสัญญาณออกมาเพ่ือควบคุมการทํางานของชุดขับมอเตอรได ตามสัญญาณในรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4
ผูวิจัยไดทดสอบความเร็วรอบท่ี 100-3000 รอบตอนาที จากการทดสอบการกําหนดจํานวนรอบใหกับ

มอเตอร จะไดวามีคาผิดพลาด Error มากท่ีสุดท่ี 26% ท่ีจํานวน 100 รอบเพราะชุดไดรมอเตอร L298 ไมเสถียรตอ
ความเร็วรอบ ในยานคาความเร็วท่ีต่ํา คาผิดพลาดนอยท่ีสุดท่ี 0% เพราะวาชุดไดรมอเตอร L298 จะมีความเสถียรใน
ยานความเร็วท่ีมีคาความเร็วสูงกวา 100 รอบจึงสงผลทําใหมีคาความผิดพลาดนอยคาความเร็วรอบจากตัวโปรแกรม
กับคาท่ีวัดไดจริงมีคา ท่ีใกลเคียงกันและคาผิดพลาดอยูในเกณฑเปนท่ียอมรับได ท้ังน้ีผูวิจัยไดทําการทดสอบโดย
ควบคุมใหมอเตอรหมุนท้ังทวนเข็มและตามเข็มนาฬิกา

4. สรุป
ในการจัดทําชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอรสวนของ

HARDWARE จะประกอบดวยแผงไมโครโปรเซสเซอร AT89C51ED2 และชุดไดรมอเตอร L298 มอเตอร DC 24 V
พรอม Encoder สายเช่ือมตอ Serial Port ใชคอมพิวเตอรหน่ึงเครื่อง สวนของ SOFTWARE จะประกอบไปดวยตัว
ของโปรแกรมจะมีอยู 2 สวน คือ สวนของโปรแกรม Visual Basic.Net 2008 และสวนของตัวโปรแกรม
ไมโครโปรเซสเซอรจะเขียนดวยภาษา C ในการจัดทําชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวย
คอมพิวเตอรจัดทําข้ึนมาเพ่ือทราบถึงหลักการควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวยคอมพิวเตอร ผลท่ีไดรับ
จากการไดทดลองเปนไปตามขอบเขตเง่ือนไขท่ีไดกําหนดไวสามารถควบคุมความเรว็มอเตอรไฟฟากระแสตรงได 100 –
3000 รอบตอนาที ชุดตนแบบสําหรับควบคุมความเร็วมอเตอรไฟฟากระแสตรงมีความคลาดเคลื่อนสูงในยานความเร็ว
รอบท่ีต่ํากวา 100 รอบและจะใหควบเร็วรอบเปนไปตามคาท่ีตัง้ไว   เมื่อควบคุมใหคาความเร็วรอบสูงข้ึน

5. กิตติกรรมประกาศ
ผูวิจัยขอขอบคุณ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลลานนา ในโครงการ Hands-on Researcher 2 ในการ

สนับสนุนทุนวิจัยในเปนน้ีเปนอยางสูง โดยไดรับความรวมมือจากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลลานนา ลําปางใน
การเอ้ือเฟอสถานท่ีและอํานวยความสะดวกในการดําเนินการวิจัย และขอบนายกิตติพงษ วิจรรยา และนายยุทธนา
สารอินทร ในการเก็บรวบรวมขอมูลและใหความรวมมือในการวิจัยครั้งน้ีเปนอยางดี

6. เอกสารอางอิง
ศุภชัย สมพานิช. 2553. พัฒนาระบบงานฐานขอมูลฉบับมืออาชีพกับ visual 2008.
eestud.en.kku.ac.th/~u4019287/Projreport/pro1-6.doc
http://202.129.59.73/tn/motor10-52/motor3.htm : วันท่ีคนหา 28 กรกฏาคม 2554
www.kknic.ac.th/~kkvisart_poon/Webpage/wachira/.../Stepmoter.pdf
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