
 

 
 

1 คู่มือการใช้งาน 

คู่มือการใช้งาน 

แผงวงจรควบคุมความเร็วของมอเตอร์กระแสตรงด้วยตัวควบคุมแบบพีไอด ี

 

  

จัดท าโดย 

นายอานันท์  ถ่องศิริตระกูล 

วิชา Classical Control System 020133941 

สาขาวิชาวิศวกรรมแมคคาทรอนิกส์ ภาควิชาครุศาสตร์เครื่องกล 

คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม 

มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ 

ปีการศึกษา 2559 

 

 



 

 
 

2 คู่มือการใช้งาน 

อุปกรณ์ต่างประกอบดว้ย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ชอ่งเสยีบรบัส ำหรบัจำ่ยไฟให ้Load 

Incremental Rotary Encoder 2000 p/r 

Motor 24VDC 60W 3.8A 2800 rpm 

เคร ือ่ง ก ำเนิด ไฟฟ้ำ generator 

ชอ่งเสยีบรบัค่ำสญัญำณทีม่ำจำก Encoder 

ชอ่งเสยีบส ำหรบัจำ่ยไฟควบคุมมอเตอร ์

ชอ่งเสยีบรบัแรงดนัไฟฟ้ำทีไ่ดจ้ำก Generator 

สวติซปิ์ดฉุกเฉินส ำหรบั Load 

สวติซส์ ำหรบัเปิดหลอดไฟ 



 

 
 

3 คู่มือการใช้งาน 

แผงวงจรประกอบด้วย และหน้าที่การท างาน 
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4 คู่มือการใช้งาน 

หมายเลข 1 คือ  สวิตซ์ปิด – เปิดไฟฟ้าภายในวงจร 220 VAC 

หมายเลข  2 คือ สวิทช์ชิ่ง เพาเวอร์ซัพพลาย + 24 VDC 4 A 

ใช้ส าหรับจ่ายไฟให้กับมอเตอร์กระแสตรงภายในวงจร 

หมายเลข 3 คือ เพาเวอร์ซัพพลาย ±15 VDC 2 A  

ใช้ส าหรบัจ่ายไฟเลี้ยงให้กับวงจร 

หมายเลข  4  คือ เพาเวอร์ซัพพลาย   + 5 VDC 900m A 

  ใช้ส าหรับจ่ายไฟส าหรับป้อนสัญญาณ Set point ให้กับวงจร 

หมายเลข 5 คือ  วงจรขยาย-ลดแรงดันไฟฟ้าโดยใช้ Op-amp 

  ใช้ส าหรับ ปรับลด -เพ่ิมแรงดันไฟฟ้าฟ้าตั้งแต่ 0 - 10 VDC 

หมายเลข 6 คือ  วงจร Summing amplifier 

ใช้ส าหรับรวมสัญญาณระหว่างSet point และFeedback และภายในวงจรจะมีสวิตซ์

กดติดกดดับ ท าหน้าตัดต่อการจ่ายสัญญาณ Set point ให้กับวงจร 

หมายเลข 7 คือ  วงจร Inverting Operational Amplifier 

  ท าหน้าท่ีกลับสัญญาณทางไฟฟ้า 

หมายเลข 8 คือ  วงจร P Controller  

  ท าหน้าท่ีอัตราขยายสัดส่วนสัญญานเพื่อให้ Feedback เข้าใกล้ Setpoint  

หมายเลข 9 คือ วงจร I Controller  

ท าหน้าท่ีอินทิเกรตสัญญาณเพื่อให้ Feedback เข้าใกล้ Setpoint  
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5 คู่มือการใช้งาน 

หมายเลข 10 คือ วงจร D Controller  

  ท าหน้าท่ีเปลี่ยนแปลงของความผิดพลาดจากกระบวนการนั้นค านวนหาจากความชัน 

ของความผิดพลาดทุกๆเวลา  

หมายเลข 11 คือ วงจร  summing PID 

ท าหน้าท่ีรวมสัญญาณ ระหว่างวงจร P Controller วงจร I Controller และวงจร D 

Controller โดยภายในวงจรจะมีสวิตซ์ 3 ตัวท าหน้าท่ีซึ่งแต่ละตัวท าหน้าเปิด-ปิด การ

ท างานของ ; 

1.วงจรP – Control ; เมื่อต้องการใช้ระบบควบคุมนี้สามารถกดสวิตซ์ในส่วนนี้ได้ 

หรือถ้าไม่ต้องการก็สามารถกดสวิตซ์เพื่อให้ตัดการทางานได้เช่นกัน 

2.สวิตซ์สาหรับ I – Controller ; เมื่อต้องการใช้ระบบควบคุมนี้สามารถกดสวิตซ์ใน

ส่วนนี้ได้ หรือถ้าไม่ต้องการก็สามารถกดสวิตซ์เพื่อให้ตัดการทางานได้เช่นกัน 

3.สวิตซ์สาหรับ D – Controller ; เมื่อต้องการใช้ระบบควบคุมนี้สามารถกดสวิตซ์ใน

ส่วนนี้ได้ หรือถ้าไม่ต้องการก็สามารถกดสวิตซ์เพื่อให้ตัดการทางานได้เช่นกันฃ 

หมายเลข 12 คือ วงจรสร้างสัญญาณฟันเล่ือย Sawtooth Wave 

ท าหน้าท่ีสร้างสัญญาณฟันเล่ือยเพื่อท่ีจะไปเข้าวงจรComparator เปลี่ยนเป็น

สัญญาณ PWM 

หมายเลข 13 คือ วงจร Offset และวงจรสร้างสัญญาณ PWM  

ท าหน้าท่ีปรับเลื่อนลงสัญญาณฟันเลื่อย และท าหน้าท่ีรับสัญญาณที่มาจากวงจร 

Summing PID และวงจรสร้างสัญญาณฟันเล่ือย Sawtooth Wave เพ่ือท าการ

เปลี่ยนเป็นสัญญาณ Pulse Width Modulation (PWM)  โดยสัญญาณท่ีมาจาก 

วงจร Summing PID เป็นตัวควบคุม Duty 

http://dictionary.sanook.com/search/dict-en-th-lexitron/comparator


 

 
 

6 คู่มือการใช้งาน 

หมายเลข 14 คือ บอร์ดไดร์มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ET-OPTO DC MOTER    

ท าหน้าท่ีควบคุมการท างานของของมอเตอร์ โดยท าหน้าท่ีความคุมความเร็ว และทิศ

ทางการหมุนของมอเอตอร์โดยใช้สัญญาณ PWM เป็นตัวควบคุมความร็ว  
 

หมายเลข 15 คือ ช่อบเสีบยสายเพื่อไปต่อเข้ากับมอเตอร์ โดยช่องสีแดงคือขั้วบอก และช่องสีแดงคือ     

ขั้วลบ    

หมายเลข 16 คือ ช่อบเสีบยสายสัญญาณท่ีรับมาจาก Encoder โดยช่องสีแดงคือช่องรับสัญญาณ  

PWM และช่องสีด าคือช่องเสียบ GND 

หมายเลข 17 คือ วงจรหารความถี่ 

ท าหน้าท่ีหารสัญญาณความถี่ท่ีรับมาจาก Encoder เพ่ือให้ได้สัญญาณท่ีต้องการซึ่ง

ความถี่ที่ได้จาก Encoder คือความถี่ 0-100KHz เพ่ือให้ได้ความถี่ท่ีต้องการ           

0 - 10 KHz    

หมายเลข 18 คือ วงจรเปลี่ยนความถี่เป็นแรงดันไฟฟ้า ( Frequency-to-Voltage Converter ) 

ท าหน้าท่ีเปลี่ยนความถี่ของสัญญาณท่ีรับมาจาก Encode ให้เป็นแรงดันไฟฟ้า คือ    

0 – 12 V เพื่อน ามาใช้เป็นสัญญาณ Feedback 

 หมายเลข 19 คือ วงจรลดแรงดันไฟฟ้า โดยใช้ Op-amp  

ท าหน้าท่ีปรับลดแรงดันไฟฟ้าท่ีรับมาจากวงจรเปลี่ยนความถี่เป็นแรงดันไฟฟ้า เพ่ือให้

ได้แรงดันไฟฟ้าท่ีต้องการเพื่อน าไปเทียบกับ Set point ซึ่งจะปรับลดแรงดันไฟฟ้าจาก 

0 – 12 VDC เพ่ือให้เหลือ 0 – 10 VDC  

หมายเลข 20 คือ วงจรกลับสัญญาณไฟฟ้า ( Inverting Operational Amplifier ) 

ท าหน้าท่ีกลับสัญญาณไฟฟ้า จากสัญญาณบวกให้เป็นสัญญาณทางด้านลบ เพื่อน าไป

เทียบกับ Set point     

 

 



 

 
 

7 คู่มือการใช้งาน 

ขั้นตอนการใช้งาน 

ขั้นตอนแรก ต่อสายไฟจากช่องเสียบหมายเลข 15 เพ่ือไปต่อเข้ากับมอเตอร์ตามขั้วและต่อ

สายไฟจากช่องหมายเลข 16 ช่องเสีบยสายสัญญาณท่ีรับมาจาก Encoder ดังตามรูปภาพ 
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8 คู่มือการใช้งาน 

ขั้นตอนต่อไป ตั้งค่า Kp Ti และ Kd จากวงจรตั้งค่า Kp จาก Ri และ Rf จากวงจร P-Controller 

 

 

 

 

 

 

 

 

        ตั้งค่า Ti จากค่า C และ ค่า R จากวงจร I-Controller 
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9 คู่มือการใช้งาน 

     ตั้งค่า Kd จากค่า C และ ค่า R จากวงจร D-Controller 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ขั้นตอนต่อไป เลือกการควบคุมของวงจร แบบ P-Controller , PI-Controller ,  

                   PD -Controller , PID Controller โดยการกดสวิตซ์ท่ีวงจร Summing PID 
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P - Controller 

I  - Controller 

D - Controller 



 

 
 

10 คู่มือการใช้งาน 

ขั้นตอนต่อไป จ่าย Setpoint โดยกดสวิตซ์ทีว่งจร Summing amplifier 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพรวมของแผงวงจรควบคุมความเร็วของมอเตอร์กระแสตรงด้วยตัวควบคุมแบบพีไอดี 

จ่าย Setpoint 



 

 
 

11 คู่มือการใช้งาน 

 


