
มห
าวทิ

ยาล
ยัร
าช
ภฏั
ธน
บุรี

(ง)  
 

สารบัญ 
 หนา 

บทคัดยอ (ก) 

Abstract (ข) 

กิตติกรรมประกาศ (ค) 

สารบัญ (ง) 

สารบัญตาราง (ฉ) 

สารบัญภาพ (ช) 

บทท่ี 1  บทนํา 1 

1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 1 

1.2  วัตถุประสงคของงานวิจัย 4 

1.3  สมมติฐานของงานวิจัย      4 

1.4  ขอบเขตของการวิจัย      4 

1.5  ขั้นตอนการดําเนินงาน      5 

1.6  ประโยชนของงานวิจัย      5 

1.7  แผนการถายทอดเทคโนโลยีหรือผลการวิจัยสูกลุมเปาหมายเมื่อสิ้นสุดการวิจัย 5 

บทท่ี 2  ทฤษฎีและงานวิจัยที่เก่ียวของ      6 

2.1  กลาวนํา 6 

2.2  แบบจําลองทางคณิตศาสตรของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 6 

2.3  การทดสอบสมรรถนะของการคนหาแบบตาบูเชิงปรับตัว 9 

2.4  การออกแบบตัวควบคุม I-PD 12 

2.5  ระบบสมองกลฝงตัวตระกูล C2000 เบอร TMS320F28379D 13 

2.6  การทบทวนและสํารวจงานวิจัยที่เกี่ยวของ 14 

 

 

 

 

 

 

 

 



มห
าวทิ

ยาล
ยัร
าช
ภฏั
ธน
บุรี

(จ) 

 

สารบัญ (ตอ) 

 หนา 

บทท่ี 3  ขั้นตอนการดําเนินงาน 16 

3.1  กลาวนํา 16 

3.2  การศึกษาการทํางานของตัวประมวลผลสมองกลฝงตัว (Embedded controller)    

      ชนิด 32 บิตและเขียนโปรแกรมสั่งการในรูปแบบลําดับ (Sequential) ได 

      ดวยโปรแกรมแมทแลบซิมมูลิ้ง 

17 

3.3  การออกแบบและสรางระบบพลานตโดยมีวงจรการขับเคลื่อนระบบไดอยางม ี 

      ประสิทธิภาพโดยสัมพันธกับภาระท่ีเชื่อมตอ 

24 

3.4  เพื่อออกแบบโครงสรางตัวควบคุมและทดสอบระบบ เพื่อนําผลมาเปรียบเทียบคา 

      ความผิดพลาดกับตัวควบคุมแบบดั้งเดิมได 

29 

บทท่ี 4  ผลการจําลองสถานการณและผลการทดสอบ    32 

4.1 กลาวนํา 32 

4.2  การทํางานของตัวประมวลผลสมองกลฝงตัว (Embedded Controller) 

      ชนิด 32 บิต  และเขียนโปรแกรมสั่งการในรูปแบบลําดับ (Sequential)  

      ไดดวยโปรแกรมแมทแลบซิมมูลิ้ง 

33 

4.3  การทดสอบโครงสรางตัวควบคุมและทดสอบระบบ เพื่อนําผลมาเปรียบเทียบคา 

      ความผิดพลาด กับตัวควบคุมแบบดั้งเดิม 

34 

บทท่ี 5  อภิปรายผลและขอเสนอแนะ 40 

5.1  บทสรุป 40 

5.2  ผลของการศึกษา 40 

5.3  ขอเสนอแนะ และแนวทางการพัฒนา 41 

บรรณานุกรม 42 

ภาคผนวก   

ภาคผนวก ก  ขอมูลจําเพาะของ DC SERVO MOTOR 46 

ภาคผนวก ข  ขอมูลจําเพาะของ TMS320F2837xD Dual-Core Microcontrollers 50 

ประวัติผูวิจัย 55 

 



มห
าวทิ

ยาล
ยัร
าช
ภฏั
ธน
บุรี

(ฉ) 
 

สารบัญตาราง 
 

ตารางที ่                                                                                                        หนา 

2.1  ฟงกชันในปญหาการหาคาเหมาะท่ีสุดเชิงพ้ืนผิว  10 

3.1  แสดงคาพารามิเตอรมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ใชในการทดสอบ  25 

3.2  แสดงคาพารามิเตอรมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ใชในการทดสอบ  26 

3.3  กระบวนการซิกเลอร-นิโคลในการหาคาพารามิเตอรสําหรับระบบควบคุมพีไอดี  31 

4.1  ผลเปรียบเทียบ   การทดสอบการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร  39 

   ที่มีการใชตัวควบคุมไอ-พีดี และตัวควบคุมพีไอดี   

   

  

 

 

 

 



มห
าวทิ

ยาล
ยัร
าช
ภฏั
ธน
บุรี

   (ช) 
 

สารบัญภาพ 
ภาพที ่ หนา 

2.1  ระบบควบคุมดีซีมอเตอรแบบพื้นฐาน 6 

2.2  วงจรสมมูลของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 7 

2.3  การลูเขาสูคําตอบท่ีเปนคําตอบเหมาะสมที่สุด 11 

2.4  ระบบควบคุมวงปด แบบ I-PD 12 

3.1  ลักษณะการตั้งคาเพื่อใชงานเปนบล็อกสัญญาณความเร็วอางอิง 17 

3.2  ลักษณะการตอการใชงานของบล็อกสัญญาณความเร็วอางอิง 18 

3.3  ลักษณะการตอการใชงานของบล็อกสัญญาณความเร็วอางอิงที่สามารถสั่งการผาน 

      โปรแกรม Code Composer Studio V.8.0.0 ไดทันท ี

18 

3.4  ลักษณะการตอการใชงานของบล็อกสัญญาณปอนกลับใหกับระบบ 19 

3.5  ตัวควบคุมแบบไอ-พีดี 20 

3.6  ลักษณะการตอการใชงานของตัวควบคุมไอ-พีดี 20 

3.7  การตั้งคาลิมิตของสัญญาณเอาทพุต 21 

3.8  การตั้งคาพารามิเตอรของบล็อคสัญญาณ ePWM 21 

3.9  บล็อกคอนโทรลสัญญาณ (ePWM) และบล็อกลิมิตคาสัญญาณ (Saturation) 22 

3.10 การตั้งคาเลือกใชชองในการวัดสัญญาณ  22 

3.11 ลักษณะการตอใชงานของบล็อค DAC 22 

3.12 บล็อกคอนโทรลการควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

       ดวยตัวควบคุมไอ-พีดี 

23 

3.13 การออกแบบระบบพลานตดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง   24 

3.14 หลอดไฟขนาด 10 วัตตที่ใชเปนภาระทางไฟฟา 26 

3.15 ไดอะแกรมของวงจรขับเคลื่อนมอเตอรดวยโปรแกรม Proteus V.8.6 27 

3.16 วงจรขับเคลื่อนมอเตอรที่ทําการสรางขึ้น 27 

3.17 การอนุวัตระบบการทดสอบจริงเพื่อควบคุมความเร็วรอบของมอเตอรไฟฟา 

       กระแสตรงดวยตัวควบคุมไอ-พีด ี

28 

 

3.18 ไดอะแกรมการออกแบบตัวควบคุมแบบไอ-พีดี ดวยโปรแกรมแมทแลบซิมมูลิ้ง 29 

3.19 ไดอะแกรมการจําลองระบบควบคุมแบบดั้งเดิมพีไอดีแบบลูปปด 30 

 

 



มห
าวทิ

ยาล
ยัร
าช
ภฏั
ธน
บุรี

(ซ) 

 

สารบัญภาพ (ตอ) 
ภาพที ่ หนา 

3.20 ผลการจําลองที่ไดจากไดอะแกรมการจําลองระบบควบคุมแบบดั้งเดิมพีไอดี 30 

4.1  ผลการตอบสนองของสัญญาณที่จําลองระบบโดยระบบไมมีตัวควบคุม 33 

4.2  ผลการตอบสนองของสัญญาณที่จําลองระบบโดยใชตัวควบคุมแบบไอ-พีดีและพีไอดี 33 

4.3  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,250 

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที่ 60 W แบบไมมีตัวควบคุม 

34 

4.4  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,475 

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที่ 60 W ดวยตัวควบคุมไอ-พีดี 

35 

4.5  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,250 

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที่ 60 W ดวยตัวควบคุมไอ-พีดี 

36 

4.6  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,025  

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที่ 60 W ดวยตัวควบคุมไอ-พีดี 

36 

4.7  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,475  

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที่ 60 W ดวยตัวควบคุมพีไอดี 

37 

4.8  การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,250 

      RPM และรับภาระทางไฟฟาที ่60 W ดวยตัวควบคุมพีไอดี 

38 

4.9 การตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วของมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่ 2,025  

     RPM และรับภาระทางไฟฟาท่ี 60 W ดวยตัวควบคุมไอ-พีดี 

38 

  

  
 




