
 
 

 

 

เอกสารประกอบการเรียนการสอน 
วชิาช่างควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 

รหัสวชิา 1104 - 4301  
หลกัสูตรวชิาชีพระยะส้ัน พ.ศ. 2540 

หน่วยการเรียนที ่1 เร่ือง ความรู้พืน้ฐานส าหรับการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบั  
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ใบความรู้ที ่1.5 วงจรควบคุมเบือ้งต้น 
 

นายเลอพงษ์  สุวรรณนันท์ 

วทิยาลยัสารพดัช่างส่ีพระยา 

ส านักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา  กระทรวงศึกษาธิการ 



ใบความรู้ที ่1.5 
รหสัวชิา 1104-4301 วชิา การควบคุมเคร่ืองกลไฟฟ้า 3 หน่วยกิต สอนคร้ังท่ี 10-11 
ช่ือหน่วย ความรู้พื้นฐานส าหรับการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบั เวลา 33 ชัว่โมง 
เร่ือง วงจรควบคุมเบ้ืองตน้ เวลา 6 ชัว่โมง 
สมรรถนะประจ าหน่วย 

ต่อวงจรควบคุมเบ้ืองตน้ตามแบบไดอ้ยา่งถูกตอ้งสวยงามและปลอดภยั 
จุดประสงค์ทัว่ไป 

1. เพื่อให้มีความรู้ความเข้าใจเก่ียวกับการ  
ต่อวงจรควบคุมเบ้ืองตน้ 

2. เพื่อให้มีทักษะในการต่อวงจรควบคุม
เบ้ืองตน้ 

3. เพื่อให้มีกิจนิสัยในการปฏิบติังานท่ีดีและ
มีเจตคติในการจดัระบบการท างานท่ีปลอดภยั 
จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 

1. อธิบายวธีิการควบคุมเบ้ืองตน้ดว้ยอุปกรณ์
ต่าง ๆ ไดถู้กตอ้ง 

2. เขียนแบบวงจรควบคุมเบ้ืองตน้ดว้ยอุปกรณ์
ต่าง ๆ ไดถู้กตอ้ง 

3. อธิบายการท างานของวงจรควบคุมเบ้ืองตน้
ดว้ยอุปกรณ์ชนิดต่าง ๆ ไดถู้กตอ้ง 

4. ปฏิบัติการต่อวงจรควบคุมเบ้ืองต้นได้
ถูกตอ้ง 

 
 
 
 
 
 
 
 

กระบวนการเรียนรู้ 
ขั้นที ่1 ขั้นเตรียม 

1.1 นกัศึกษาศึกษาใบความรู้ท่ี 1.5 สอบถาม
ปัญหา ครูผูส้อนอธิบายเพิ่มเติม 

1.2 เตรียมเคร่ืองมือ วสัดุ อุปกรณ์ ส าหรับ
ฝึกและสาธิต 
ขั้นที ่2 ขั้นสาธิตหรือยกตัวอย่าง 

2.1 ครูผูส้อนท าการอธิบาย สาธิตประกอบ
ตวัอยา่งหลาย ๆ ตวัอยา่ง 
ขั้นที ่3 ขั้นปฏิบัติหรือฝึกหัด 

3.1 นกัศึกษาท าแบบฝึกหดั 
3.2 นักศึกษาฝึกปฏิบติัตามใบปฏิบติังาน

ล าดบัขั้นการปฏิบติังานท่ี 1  
ขั้นที ่4 ขั้นตรวจผลการฝึกหัด 

4.1 ตรวจผลการฝึกปฏิบติังาน  
ขั้นที ่5 ขั้นฝึกฝนอย่างต่อเน่ือง 

5.1 นักศึกษาฝึกปฏิบติัตามใบปฏิบัติงาน
ล าดบัขั้นการปฏิบติังานจนเสร็จส้ิน 

5.2 ตรวจผลการฝึกปฏิบติังาน 
ข้ันที ่6 ข้ันสรุปและประเมินผล 

6.1 สรุปผลการปฏิบติังาน และตอบค าถาม
หลงัการปฏิบติังาน 

6.2 ซกัถาม สังเกต  
6.2 นกัศึกษาท าแบบทดสอบหลงัเรียน  
 



 
เนือ้หาสาระการเรียนรู้ 
1.5  วงจรควบคุมเบ้ืองตน้ 
 1.5.1  ระบบไฟฟ้า 
 1.5.2  ประเภทของการควบคุมการท างานของมอเตอร์ 
 1.5.3  วงจรคอนแทกเตอร์ 
 1.5.4  วงจรสัญญาณ 
1.5  วงจรควบคุมเบือ้งต้น 

การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้าในรายวิชาการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ  จะศึกษาเฉพาะ      
การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัเท่านั้น ซ่ึงก่อนท่ีจะศึกษารูปแบบการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้าในลกัษณะ
ต่าง ๆ จะตอ้งท าความเขา้ใจเก่ียวกบัความรู้พื้นฐานและวงจรควบคุมเบ้ืองตน้ เพื่อเป็นพื้นฐานในการเรียน       
ในหน่วยการเรียนท่ีมีทกัษะสูงข้ึน รวมถึงการน าความรู้ไปประยกุตใ์ชง้านจริง  

1.5.1  ระบบไฟฟ้า 
ระบบไฟฟ้าท่ีใชใ้นงานควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัแบ่งได ้2 ระบบ คือ ระบบไฟฟ้า

กระแสตรงและระบบไฟฟ้ากระแสสลบั แต่โดยทัว่ไปจะใชไ้ฟฟ้ากระแสสลบั เน่ืองจากมีความสะดวกใน
การควบคุม แต่ก็ยงัมีการใช้แรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงอยู่ด้วยเช่นกนั เช่น การควบคุมระยะไกลโดยใช้
สวติช์ควบคุมระยะไกล เป็นตน้ 

1. ระบบไฟฟ้ากระแสตรง มีแหล่งจ่ายให้เลือกใชอ้ยู ่2 แบบ คือ จากแบตเตอร่ี เซลล์ไฟฟ้า
และจากวงจรแปลงไฟฟ้ากระแสสลับเป็นไฟฟ้ากระแสตรงหรือวงจรเรียงกระแส (Rectifier circuit)      
ดงัภาพท่ี 1.5.1 

  
ก. แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงจากเซลลไ์ฟฟ้า ข. แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงจากวงจรเรียงกระแส 

ภาพท่ี 1.5.1 ระบบไฟฟ้ากระแสตรง 
ภาพท่ี 1.5.1 ก. ท่ีมา : http://www.photo-dictionary.com/photofiles/list/3256/4329eco_batteries.jpg 

เขา้ถึงเม่ือวนัท่ี 10 พฤศจิกายน 2555 
ภาพท่ี 1.5.1ข. ท่ีมา : http://www.omron-ap.co.th/product_info/S8VM/S8VM.jpg 

เขา้ถึงเม่ือวนัท่ี 10 พฤศจิกายน 2555 
 

http://www.photo-dictionary.com/photofiles/list/3256/4329eco_batteries.jpg
http://www.omron-ap.co.th/product_info/S8VM/S8VM.jpg


2. ระบบไฟฟ้ากระแสสลับ มีใช้อยู่ 2 รูปแบบ คือ ระบบไฟฟ้า 1 เฟส (Single phase) และ
ระบบไฟฟ้า 3 เฟส (Three phase) ซ่ึงมีลกัษณะ และขนาดแรงดนัดงัรูปท่ี 1.5.2 – 1.5.5 

 

N
L

 Mp
R

 
ก. ระบบไฟฟ้า 1 เฟส ใชส้ัญลกัษณ์สาย  L-N ข. ระบบไฟฟ้า 1 เฟส ใชส้ัญลกัษณ์สาย  R-Mp 

ภาพท่ี 1.5.2 ระบบไฟฟ้า 1 เฟส  
ท่ีมา : ชาญศกัด์ิ  อภยันิพฒัน์. 2548. เทคนิคการออกแบบระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า. หนา้ 3 

 

 จากภาพท่ี 1.5.2 ก. เป็นระบบไฟฟ้า 1 เฟส ท่ีใชส้ัญลกัษณ์สาย L-N และภาพท่ี 1.5.2 ข.  
เป็นระบบไฟฟ้า 1 เฟส ท่ีใช้สัญลกัษณ์สาย R-Mp หากน ามลัติมิเตอร์วดัแรงดนัไฟฟ้าระหว่างสาย L-N 
หรือระหวา่งสาย  R-Mp จะไดค้่าแรงดนัไฟฟ้า 220 V ซ่ึงสายนิวทรัลของระบบ คือ N และ Mp นัน่เอง 

L2
L3

L1

 
ภาพท่ี 1.5.3 ระบบแบบ 3 เฟส 3 สาย  

ท่ีมา : ชาญศกัด์ิ  อภยันิพฒัน์. 2548. เทคนิคการออกแบบระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า. หนา้ 2 
 

L2
L3

L1

N  
ภาพท่ี 1.5.4  ระบบแบบ 3 เฟส 4 สาย  

ท่ีมา : ชาญศกัด์ิ  อภยันิพฒัน์. 2548.  เทคนิคการออกแบบระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า.หนา้ 2 
 

L2
L3

L1

N
PE  

S
T

R

Mp
SL  

ก. ใชอ้กัษรประจ าสาย L1 L2 L3 N และ Mp ข. ใชอ้กัษรประจ าสาย R S T Mp และ SL 
 

ภาพท่ี 1.5.5 ระบบไฟฟ้า 3 เฟส 5 สาย  
ท่ีมา : ชาญศกัด์ิ  อภยันิพฒัน์. 2548. เทคนิคการออกแบบระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า. หนา้ 2 

 

 จากภาพท่ี 1.5.3 – 1.5.5 หากน ามลัติมิเตอร์มาค่าวดัแรงดันไฟฟ้าระหว่างสายเส้นไฟ 
L1-L2 หรือ L2-L3 หรือ L1-L3 จะไดค้่าแรงดนัไฟฟ้า 380 V หากวดัค่าแรงดนัไฟฟ้าระหวา่งสายเส้นไฟ 
กบัสายนิวทรัล (N) L1-N หรือ L2-N หรือ L3-N จะไดค้่าแรงดนัไฟฟ้า 220 V  

 
 
 



 

1.5.2  ประเภทของการควบคุมการท างานของมอเตอร์ 
1.  ลกัษณะควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า  
  การควบคุมมอเตอร์ คือ การท าให้มอเตอร์ท างานไปตามลักษณะและจุดประสงค์        

ท่ี เราต้องการ เช่น การเร่ิมเดินมอเตอร์ (Starting) การหยุดมอเตอร์ (Stopping) การกลับทางหมุน 
(Reversing) การควบคุมการท างาน (Running) การควบคุมความเร็ว (Speed control) การควบคุมแบบ
เรียงล าดบั (Sequence control) เป็นตน้ 

  การควบคุมมอเตอร์จะตอ้งพิจารณาองคป์ระกอบอ่ืน ๆ ท่ีส าคญั ไดแ้ก่ การเลือกขนาด 
ชนิดของมอเตอร์ให้เหมาะสมกบังาน การออกแบบวงจรควบคุมการท างาน การเลือกขนาดวสัดุอุปกรณ์
ควบคุม และการติดตั้ง รวมทั้งการบ ารุงรักษา เพื่อให้การท างานของมอเตอร์เป็นไปดว้ยความมีประสิทธิภาพ    
ทั้งยงัปลอดภยัทั้งต่อผูใ้ชง้านและระบบควบคุมทั้งหมด 

 

2.  จุดมุ่งหมายของการควบคุมมอเตอร์ 
  (1)  การเร่ิมเดินและหยุดมอเตอร์ การเร่ิมเดินมอเตอร์หากแบ่งตามขนาดพิกดัก าลัง  

ของมอเตอร์ (แรงมา้) สามารถกระท าได ้2 วิธี คือ หากมอเตอร์ขนาดพิกดัไม่เกิน 7.5 แรงมา้ สามารถเร่ิมเดิน
โดยตรงกบัแรงดนัไฟฟ้าจากสายเมน และหากมอเตอร์ขนาดพิกดัเกินกวา่น้ี จะตอ้งท าการลดแรงดนัขณะ
สตาร์ต ซ่ึงมีหลายวิธี เช่น การเร่ิมเดินโดยใช้ตัวต้านทาน การเร่ิมเดินด้วยวิธีสตาร์-เดลตา เป็นต้น        
ส่วนการหยดุมอเตอร์นั้นอาจจะหยดุทนัทีทนัใดโดยการเบรกดว้ยกลไกหรือเบรกดว้ยไฟฟ้า  

  (2)  การควบคุมทิศทางการหมุน จุดประสงค์ของการควบคุมบางอย่างจะตอ้งท าให้
มอเตอร์สามารถหมุนได ้2 ทิศทาง เช่น การเปิด-ปิดประตู รอกไฟฟ้า เป็นตน้  

  (3)  การป้องกนัมอเตอร์ท างานเกินก าลงั เป็นการควบคุมให้มอเตอร์ท างานอยา่งเป็นปกติ 
ปลอดภยัตลอดเวลาตั้งแต่เร่ิมเดินจนถึงหยดุการท างาน มีอายกุารใชง้านท่ียาวนาน 

  (4)  การควบคุมความเร็วรอบให้เหมาะสมกบัโหลด ซ่ึงการปรับความเร็วอาจจะเลือก
มอเตอร์ชนิดสองความเร็วหรือใช้อินเวอร์เตอร์ (Invertor) ปรับความถ่ีซ่ึงเป็นวิธีท่ีนิยมใช้ในปัจจุบัน 
เพราะนอกจากจะท าให้การปรับระดบัความเร็วละเอียดแลว้ ยงัท าไดส้ะดวกข้ึน สามารถใช้งานร่วมกบั 
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ (Programmable Logic Controller) หรือพีแอลซี (PLC) 

 

3.  ประเภทของการควบคุม 
  ประเภทของการควบคุมแบ่งตามลกัษณะการสั่งอุปกรณ์ควบคุมให้มอเตอร์ท างานได ้ 

3 ประเภท คือ การควบคุมดว้ยมือ การควบคุมก่ึงอตัโนมติั และการควบคุมอตัโนมติั 
  (1) การควบคุมดว้ยมือ (Manual control) เป็นการสั่งงานใหอุ้ปกรณ์ควบคุมท างานโดย

ผูป้ฏิบติังาน มอเตอร์จะถูกสั่งใหท้  างานโดยการสั่งงานดว้ยมือ ผา่นอุปกรณ์ต่าง ๆ เช่น สวติช์ชนิดต่าง ๆ 
เซอร์กิตเบรกเกอร์ หรือเซฟตีสวติช์ เป็นตน้ 
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ก.ไดอะแกรมการควบคุมดว้ยมือ ข.ตวัอยา่งการควบคุมดว้ยมือ 
ภาพท่ี 1.5.6 ไดอะแกรมและตวัอยา่งการควบคุมดว้ยมือ 

ภาพท่ี  1.5.6 ก. ท่ีมา : ธนานุวฒัน์  บายคายคม. 2548. การควบคุมเคร่ืองกลไฟฟ้า. หนา้ 6 
 

  (2) การควบคุมแบบก่ึงอัตโนมัติ (Semi Automatic control) เป็นการควบคุมโดยใช้
สวิตช์ปุ่มกดร่วมกบัคอนแทกเตอร์ การควบคุมอาจจะเป็นระยะใกล้หรือไกลก็ได ้แต่การท างานวงจร
ควบคุมและวงจรก าลงัจะถูกแยกออกจากกนั 

 

         

                       
(Magnetic Starter)

       

                         

 

 
 

 

ก.ไดอะแกรมการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั ข.ตวัอยา่งการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั 
ภาพท่ี 1.5.7 ไดอะแกรมและตวัอยา่งการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั 

ภาพท่ี 1.5.7 ก. ท่ีมา : ธนานุวฒัน์  บายคายคม. 2548. การควบคุมเคร่ืองกลไฟฟ้า. หนา้ 7 
ภาพท่ี  1.5.7 ข.  ท่ีมา :  http://www.mastercraneandlift.com/boffice/en/ckfinder/userfiles/ 

images/Gantry.jpg เขา้ถึงเม่ือวนัท่ี 10 พฤศจิกายน 2555 
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  (3) การควบคุมแบบอตัโนมติั (Automatic control) เป็นการควบคุมท่ีอาศยัผูป้ฏิบติังาน
ควบคู่ไปกบัอุปกรณ์ตรวจจบัประเภทต่าง ๆ เช่น สวิตช์ความดนั สวิตช์จ  ากดัระยะ สวิตช์ลูกลอย เทอร์โมสตตั 
เป็นต้น ตวัอย่างลักษณะการท างาน เช่น ระบบป๊ัมลม เม่ือเราจ่ายไฟให้กับวงจร มอเตอร์ก็จะท างาน       
ป๊ัมลมเก็บไวใ้นถงัเก็บ เม่ือระดบัความดนัถึงระดบัท่ีปรับตั้งไว ้สวติช์ความดนัก็จะสั่งมอเตอร์หยดุท างาน 
และเม่ือลมในถงัถูกใช้ไป จนระดบัความดนัในถงัต ่าถึงระดบัท่ีปรับตั้งไว ้สวิตช์ความดนัก็จะต่อวงจร    
ใหม้อเตอร์ท างานเป็นไปในลกัษณะน้ีเร่ือยไปจนกวา่ผูใ้ชง้านจะตดัไฟฟ้าออกจากวงจร 

 

         

               
        

       

           

            

  

ก.ไดอะแกรมการควบคุมแบบ
ก่ึงอตัโนมติั 

ข. ตวัอยา่งการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั 

ภาพท่ี 1.5.8 ไดอะแกรมและตวัอยา่งการควบคุมแบบก่ึงอตัโนมติั 
ภาพท่ี 1.5.8 ก. ท่ีมา : ธนานุวฒัน์  บายคายคม. 2548. การควบคุมเคร่ืองกลไฟฟ้า. หนา้ 8 

 

1.5.3  วงจรคอนแทกเตอร์  
1.  การควบคุมด้วยสวติช์เลอืก 
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ภาพท่ี 1.5.9 การควบคุมคอนแทกเตอร์ ดว้ยสวติช์เลือก 

  จากวงจรของภาพท่ี 1.5.9 เป็นการควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวิตช์เลือก ซ่ึงการท างาน
ของวงจรจะเป็นดงัรูปท่ี 1.5.10 
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ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้า ข. ขณะปรับสวติช์มาท่ี ON ค. ขณะปรับสวติช์มาท่ี OFF 

ภาพท่ี 1.5.10 การใชส้วติช์เลือกควบคุมการท างานของคอนแทกเตอร์  
 

  จากภาพท่ี 1.5.10 ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบัวงจร วงจรยงัไม่ท างาน คอนแทกเตอร์ K1 
จะท างานเม่ือ ON สวิตช์เลือก S1 ดงัภาพท่ี 1.5.10 ข. และคอนแทกเตอร์ K1 ก็จะท างานต่อเน่ืองตลอดไป 
จนกวา่จะ OFF สวติช์ S1 ดงัภาพท่ี 1.5.10 ค.  

 

2.  การควบคุมด้วยสวติช์ปุ่มกด 
  (1)  วงจรควบคุมแบบจอ็ก 
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ภาพท่ี 1.5.11 การควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวติช์ปุ่มกดแบบจอ็ก 

 

  จากภาพท่ี 1.5.11 เป็นการควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวติช์ปุ่มกดแบบจ็อก ซ่ึงลกัษณะ
การท างานของวงจรดงัภาพท่ี 1.5.12  
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ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้า ข. ขณะกดสวติช์ START ค. ขณะปล่อยสวติช์ START 

ภาพท่ี 1.5.12 การใชส้วติช์ปุ่มกดควบคุมการท างานของคอนแทกเตอร์แบบจอ็ก 



  จากภาพท่ี 1.5.12 ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบัวงจร วงจรยงัไม่ท างาน คอนแทกเตอร์ K1 
จะท างานเม่ือกดสวิตช์ START ดงัภาพท่ี 1.5.12 ข. และ คอนแทกเตอร์ K1 ก็จะท างานตลอดไป จนกว่า
จะปล่อยสวติช์ START ดงัภาพท่ี 1.5.12 ค. 

 

 (2)  วงจรควบคุมแบบ START-STOP 
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ภาพท่ี 1.5.13 การควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวติช์ปุ่มกดแบบ START-STOP 
 

  จากภาพท่ี 1.5.13 เป็นการควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวิตช์ปุ่มกดแบบ START-STOP 
ซ่ึงเป็นวงจรควบคุมท่ียงัไม่มีหลอดสัญญาณแสดงการท างาน และลกัษณะการท างานของวงจรดงัภาพท่ี 
1.5.14 จากวงจรควบคุมจะเห็นว่ามี NO ของ K1 ต่อขนานกบัสวิตช์ START อยู่ ซ่ึงเรียกหน้าสัมผสัน้ีว่า 
เมนเทนน่ิงคอนแทก  
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ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้า ข. ขณะกดสวติช์ START ค. ขณะปล่อยสวติช์ START 

ภาพท่ี 1.5.14 การใชส้วติช์ปุ่มกดควบคุมการท างานของคอนแทกเตอร์  
 

  จากภาพท่ี 1.5.14 ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบัวงจร วงจรควบคุมยงัไม่ท างาน เม่ือ
กดสวิตช์ START คอนแทกเตอร์ K1 จะท างาน ดังภาพท่ี 1.5.14 ข. และคอนแทกเตอร์ K1 จะท างานตลอดไป     



แม้จะหยุดกดสวิตช์สตาร์ตไปแล้ว ดงัภาพท่ี 1.5.14 ค. การจะท าให้คอนแทกเตอร์ K1 จะหยุดท างาน    
ตอ้งกดสวติช์ STOP   
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ภาพท่ี 1.5.15 การควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวติช์ปุ่มกดแบบ START-STOP มีหลอดแสดงการท างาน 
 

  จากภาพท่ี 1.5.15 เป็นการควบคุมคอนแทกเตอร์ดว้ยสวิตช์ปุ่มกดแบบ START-STOP 
มีหลอดแสดงการท างานของคอนแทกเตอร์ K1 ซ่ึงลกัษณะการท างานของวงจรดงัภาพท่ี 1.5.16 
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ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้า ข. ขณะกดสวติช์ START ค. ขณะปล่อยสวติช์ START 

ภาพท่ี 1.5.16 การใชส้วติช์ปุ่มกดควบคุมการท างานของคอนแทกเตอร์ และมีหลอดแสดงการท างาน 
 

  จากภาพท่ี 1.5.16 ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบัวงจร วงจรยงัไม่ท างาน คอนแทกเตอร์ K1 
จะท างานเม่ือกดสวิตช์ปุ่มกด START ดงัภาพท่ี 1.5.12 ข. และคอนแทกเตอร์ K1 ก็จะท างานตลอดไป    
ดงัภาพท่ี 1.5.12 ค. จนกวา่จะกดสวิตช์ STOP และในขณะท่ีคอนแทกเตอร์ K1 ท างานนั้น หลอดสัญญาณ 
H1 ซ่ึงต่อขนานกบัคอนแทกเตอร์ K1 ก็จะสวา่งดว้ย แสดงการท างานของคอนแทกเตอร์ K1 นัน่เอง 

  ดงันั้นในวงจรควบคุมมอเตอร์จึงต้องมีหลอดสัญญาณจ านวน 2 หลอด หลอดหน่ึง
แสดงการท างานของมอเตอร์ โดยหลอดสัญญาณจะต่อขนานกบัคอนแทกเตอร์ ท่ีควบคุมมอเตอร์นัน่เอง 
ส่วนหลอดสัญญาณอีกหลอดนั้นจะแสดงผลสภาวะโหลดเกินของมอเตอร์ ซ่ึงจะต่ออนุกรมกบั NO     
ของโอเวอร์โหลดรีเลยท่ี์ควบคุมมอเตอร์ตวันั้น ๆ อยู ่



1.5.4  วงจรสัญญาณ 
ในการควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบันั้น จะมีการออกแบบวงจรสัญญาณ เพื่อแสดง

สัญญาณต่างๆ ของวงจรการควบคุม เช่น แสดงการท างานของคอนแทกเตอร์ หรือการหมุนของมอเตอร์ 
แสดงสภาวะโหลดเกิน หรือแสดงวา่มีแรงดนัไฟฟ้าจ่ายให้กบัวงจรควบคุมหรือยงั ลกัษณะวงจรสัญญาณ 
ดงัภาพท่ี 1.5.17  
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ภาพท่ี 1.5.17 วงจรสัญญาณ 

 

จากภาพท่ี 1.5.17 เป็นวงจรสัญญาณ ท่ีแสดงสัญญาณ 3 แบบ คือ แสดงการท างานของ
คอนแทกเตอร์ (หลอด H1) หรือการหมุนของมอเตอร์ แสดงสภาวะโหลดเกิน (หลอด H2) และแสดงผล
การจ่ายแรงดนัไฟฟ้าใหก้บัวงจรควบคุม (หลอด H3) การท างานของวงจร ดงัภาพท่ี 1.5.18 
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ก. ขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้า ข. ขณะกดสวติช์ START 

ภาพท่ี 1.5.18 การท างานของวงจรสัญญาณ 
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ค. ขณะปล่อยสวติช์ START ง. ขณะเกิดสภาวะโหลดเกิน 
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จ. ขณะเกิดสภาวะกระแสเกินพิกดัในวงจรควบคุม ฉ. สภาพปกติขณะจ่ายแรงดนัไฟฟ้าเขา้ 

ภาพท่ี 1.5.18 การท างานของวงจรสัญญาณ (ต่อ) 
 

ลักษณะการท างานของวงจรสัญญาณดังภาพท่ี 1.5.18 จากภาพท่ี 1.5.18 ก. เม่ือจ่าย
แรงดนัไฟฟ้าให้กบัวงจร หลอดสัญญาณ H3 จะสว่าง แสดงผลว่าขณะน้ีมีการจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบั
วงจรควบคุมแล้ว และเม่ือเกิดการลัดวงจร หรือกระแสไฟฟ้าเกินพิกัดของ F2 ฟิวส์ควบคุม F2 ขาด    
หลอดสัญญาณ H3 จะดบั แสดงผลวา่ขณะน้ีไม่มีแรงดนัไฟฟ้าจ่ายใหก้บัวงจรควบคุม ดงัภาพท่ี 1.5.18 จ. 

จากภาพ ท่ี  1.5.18 ข . เม่ือกดสวิตช์  START คอนแทกเตอร์ K1 ท างาน หลอด H1              
จะแสดงผลการท างานของ K1 หาก K1 ควบคุมการท างานของมอเตอร์ หลอดสัญญาณ H1 ก็จะแสดงผล
การท างานของมอเตอร์ดว้ย 

ในขณะท่ีมอเตอร์ก าลังท างานอยู่นั้น หากเกิดสภาวะโหลดเกิน โอเวอร์โหลดรีเลย ์F3      
จะตดัวงจรการท างานของวงจรควบคุมทั้งหมด และจะต่อวงจรหลอด H2 แสดงผลสภาวะโหลดเกิน      
ดงัภาพท่ี 1.5.18 ง. 


