
 การประชุมวิชาการเทคโนโลยี และนวัตกรรมสําหรับการพัฒนาอยางยั่งยนื 
 คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยขอนแกน 
 25-26 มกราคม 2549 

 
 

การหาคาพารามิเตอรเพื่อจําลองการทํางานของมอเตอรเหนี่ยวนําสามเฟส 
 

กฤษ เฉยไสย    ประยงค เสารแกว 

ภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยขอนแกน จ.ขอนแกน 40002 
E-mail: krit@elec.kku.ac.th , prayong_s@thaimail.com 

 
 

Rs

Rr
S

Lm

Lls Llr

Isn

 

บทคัดยอ 
ปจจุบันมอเตอรเหน่ียวนําเปนมอเตอรที่ไดรับความนิยม

ในการใชงานอยางแพรหลาย ทั้งในโรงงานอุตสาหกรรม เครื่องมือ
เครื่องใช ระบบHVAC ปมนํ้า พัดลม ฯ  ในการศึกษาการทํางาน
ของมอเตอรเหน่ียวนํา โดยการจําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิว 
เตอรหรือ ในการควบคุมการทํางานของมอเตอรใหไดประสิทธิภาพ
สูงน้ัน จําเปนตองใชคาพารามิเตอรภายในของมอเตอรเหน่ียวนํา 
บทความนี้ไดนําเสนอ การหาคาพารามิเตอรที่สําคัญของมอเตอร
เหน่ียวนํา ประกอบดวยคา ความตานทานสเตอร (Rs) ความ
ตานทานโรเตอร (Rr) ความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอร (Lls) ความ
เหน่ียวนําร่ัวโรเตอร (Llr) และ ความเหนี่ยวนํารวม (Lm)  โดยวิธี
คํานวณจากคากระแส และแรงดันของมอเตอรที่ทํางานในสภาวะที่
มอเตอรไมมีโหลดและในสภาวะที่มอเตอรถูกล็อกไมใหหมุน  จาก
การทดลองหาคาพารามิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนําสามเฟส ขนาด 
สองแรงมา ส่ีโพล คาพารามิเตอรที่คํานวณได เม่ือนําไปจําลองการ
ทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอร จะไดคาผลลัพธแสดงการทํางานของ
มอเตอรที่ใกลเคียงกับคุณสมบัติของมอเตอรที่ปรากฏบนเนมเพลท
มาก ทั้งคาความเร็วรอบ และคากระแสของมอเตอร 
คําสําคัญ  Parameter , Induction motor , Simulation  
 

1. บทนํา 
 มอเตอรเหน่ียวนําเปนมอเตอรที่มีราคาถูก แข็งแรง ทนทาน 
ตองการการบํารุงรักษานอยเม่ือเทียบกับมอเตอรชนิดอื่น ทําให
มอเตอรเหน่ียวนําเปนที่นิยมใชงานกันอยางแพรหลายในปจจุบัน 
ทั้งในโรงงานอุตสาหกรรม เครื่องมือเคร่ืองใช ระบบ HVAC ปมนํ้า 
พัดลม ฯ ในการศึกษาการทํางานของมอเตอรหรือในงานควาบคุม
ความเ ร็วของมอเตอร น้ัน  จํา เปนอยางมากที่ จะตองทราบ
คาพารามิเตอรตางๆในวงจรเสมือนของมอเตอร 
 รูปที่1 แสดงวงจรเสมือนของมอเตอรเหนียวนําใน1เฟส ซ่ึง
วงจรเสมือนน้ีคํานวณมาจากโครงสรางและการทํางานของมอเตอร
เหนียวนํา[1] บทความนี้จะนําเอารูปที่1 เปนวงจรพื้นฐานในการ
คํานวณและหาคาพารามิเตอรตางๆของมอเตอรที่จะนํามาทดลอง 

 
 
 
 

รูปที่ 1 วงจรเสมือนมอเตอรเหน่ียวนํา 
 

โดยที ่ Vsn คือ เฟสโวลเตจ 
 Rs  คือ ความตานทานสเตเตอร 
 Rr  คือ ความตานทานโรเตอร  
 Lls คือ ความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอร 
 Llr  คือ ความเหนี่ยวนํารั่วโรเตอร 
 Lm  คือ ความเหนี่ยวนํารวม 
 S    คือ สลิป 
 บทความนี้ไดนําเสนอวิธีการหาคาพารามิเตอรของ
มอเตอรอยางงาย และเขียนโปรแกรมจําลองการทํางานบนเครื่อง
คอมพิวเตอรทดสอบผลที่ไดกับคาจริงที่ปรากฏบนเนมเพลทของ
มอเตอร 
  

2. หลักการหาคาพารามิเตอรมอเตอรเหน่ียวนํา 
 จากวงจรเสมือนของมอเตอรในรูปที่ 1 คาพารามิเตอรตางๆ
สามารถหาไดโดยพิจารณาแรงดันและกระแสเฟสของมอเตอรที่
ทํางานในสภาวะตางๆดังน้ี 
2.1 มอเตอรอยูนิ่ง 
 ในสภาวะที่มอเตอรยังไมทํางาน จากโครงสรางของมอเตอร
สามารถประมาณคาความตานทานสเตเตอร ไดจากการวัดคาความ
ตานทานขดลวดสเตเตอรโดยใชโอหมมิเตอร 
2.2 มอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 เม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะที่ไมมีโหลด มอเตอรจะหมุนที่
ความเร็วรอบสูงสุด ประมาณวาคาสลิป S มีคาเปนศูนย จะไดวงจร
เสมือนในรูปที่ 2 ซ่ึงคาอิมพีแดนซขดสเตเตอรจะมีคานอยมากเมื่อ
เทียบกับคาอิมพีแดนซของตัวเหน่ียวนํารวมจึงไมนํามาพิจารณา
รวมในวงจร 

 



Rs

Rr
0

L

 

m

Lls Llr

Vsn

Isn
 

Neglected
small value  

 
 
 

รูปที่ 2 วงจรเสมือนมอเตอรเม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะไมมีโหลด 
 
จากรูปที่ 2 คาความเหนี่ยวนํารวมคํานวณจากสมการ 1 

 =
π

sn

sn

V
Lm

I 2 f
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โดยที่  f คือ ความถี่ที่จายใหกับขดลวดสเตเตอร 
 
2.3 มอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 เม่ือมอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุนคาสลิป 
ของมอเตอรจะมีคาเปนหน่ึง วงจรเสมือนของมอเตอรจะไดดังแสดง
ในรูปที่ 3 ซ่ึงคาอิมพีแดนซของตัวเหน่ียวนํารวมจะมีคามากเมื่อ
เทียบกับอิมพีแดนซของโรเตอรและสเตเตอร จึงไมนํามาพิจารณา
รวมในวงจร 
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รูปที่ 3 วงจรเสมือนมอเตอรเม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะโรเตอรถูก  
         ล็อคไมใหหมุน 
 
จากรูปที่ 3  

 sn
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โดยที่ θ คือมุมระหวาง V และ I 
  (4) eqR Rs R= +
ดังน้ัน คาความตานทานโรเตอรคํานวณจากสมการ 
  (5) eqRr R Rs= −
คาความเหนี่ยวนําในวงจร 
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โดยทั่วไปจะประมาณคาความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอรเทากับคาความ
เหน่ียวนําร่ัวโรเตอร 
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3. การจําลองการทํางานมอเตอรเหนี่ยวนํา 
 การศึกษาการทํางานของมอเตอรรวมถึงการควบคุม
ความเร็วของมอเตอร  โมเดลที่เหมาะสมในการจําลองการทํางาน
คือแบบไดนามิคโมเดล( Dynamic Model )ที่มีแกนอางอิงบนแกน
หมุนซิงโครนัส ( Synchronously rotating references model )[2] 
ดังแสดงในรูปที่ 4 
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รูปที่ 4 วงจรเสมือนของมอเตอร 

 
สมการที่ใชในการจําลองการทํางาน 
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4. การทดสอบมอเตอรเหนี่ยวนํา 
 จากหลักการที่กลาวมาขางตน เม่ือนําไปทดสอบหาคาพารา 
มิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนํา ยี่หอ Mitsubishi รุน SF-JR ขนาด 

3φ , 2 Hp , 4 pole , 380 V , 3.5 A , 50 Hz , 1450 rpm 

 



4.1 มอเตอรอยูนิ่ง 
 วัดคาความตานทานของขดลวดสเตเตอรโดยใชดิจิตอล
โอหมมิเตอรได    = ΩRs 3.2

0,,, =drqrdsqs λλλλ

 
4.2 มอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 รูปที่5 แสดงผลการวัดคาแรงดันและกระแสเฟสของมอเตอร
เม่ือมอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 

 
รูปที่ 5 แรงดันและกระแสมอเตอรที่สภาวะไมมีโหลด 

 
Vun = 218.6 Vrms  , Iu = 1.79 A ,  

 f = 50 Hz ,    p.f. = 0.06  , θ = 86.4° 
จากสมการที่ 1 

จะได      
( )( )( )

= =
π

218.6
Lm 0.388 H

1.79 2 50
 

 
4.3 มอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 รูปที่ 6 แสดงการวัดคาแรงดันและกระแสเฟสเมื่อมอเตอร
ทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 

 
รูปที่ 6 แรงดันและกระแสมอเตอรที่สภาวะโรเตอรถูกล็อค 

 
Vun = 19.124 Vrms    ,   Iu = 1.42 A , 

f = 50 Hz  , p.f. = 0.368  , θ = 68.4 °    ,    
จากสมการที่ 2 

( )= ° =eq
19.124

R cos 68.4 4.95
1.42

Ω

Ωr 4.95 3.2 1.75

 

จากสมการที่ 5 
  R  = − =

จากสมการที่ 3 

  ( )= ° = Ωeq
19.124

X  sin 68.4 12.52
1.42

จากสมการที่ 6 และ 7 
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πeq
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4.4 การจําลองการทํางาน 
 จากพารามิเตอรที่หาไดในขอ 4 นําไปเขียนโปรแกรม
จําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอรโดยใชสมการที่  8  ถึง 19 
ตาม Flowchart ในรูปที่ 7 เพื่อคํานวณหาคา ฟลักซ กระแส 
แรงบิด สลิป และคํานวณความเร็วรอบของมอเตอร 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 7 Flow chart การจําลองการทํางานของมอเตอร 

 



      ผลการจําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอรเม่ือปอน
แรงดัน  เฟส 220 V  50 Hz ใหกับมอเตอร จากรูปที่ 8 จะเห็นวา
คากระแสเฟสที่ได 3.2 A จะมีคาใกลเคียงกับที่บอกไวบนเนมเพลท 
3.5 A คิดเปนคาผิดพลาดที่ 5.87 % รูปที่ 9 จะเห็นวาเฟสของ
แรงดันจะนําหนาเฟสของกระแส  รูปที่ 10 ความเร็วรอบมอเตอรที่
ได 1465 rpm จะมีคาใกลเคียงกับทีบ่อกไวบนเนมเพลท 1450 rpm 
คิดเปนคาผิดพลาด 1.03 % และเขาสูความเร็วสูงสุดที่เวลา 0.3 
วินาที รูปที่ 11 แสดงคาแรงบิดของมอเตอรที่คํานวณได 10 N.m  
รูปที่ 12 แสดงคาสลิปของมอเตอรเม่ือทํางานจะมีคา 2.3 %       
รูปที่ 13 แสดงทางเดินของสนามแมเหล็กที่สเตเตอรมีลักษณะเปน
วงกลม รูปที่ 14 แสดงคากระแส dq ของสเตเตอรและโรเตอร 
 

 
รูปที่ 8 กระแสเฟสของมอเตอร 

 
รูปที่ 9 เฟสของแรงดันและกระแสของมอเตอร 

 

 
รูปที่ 10 ความเร็วรอบของมอเตอร 

 
รูปที่ 11 แรงบิดของมอเตอร 

 

 
รูปที่ 12 สลิปของมอเตอร 

 
รูปที่ 13 ทางเดินเสนแรงแมเหล็กที่สเตเตอร 

 

 
รูปที่ 14 กระแสที่สเตเตอรและโรเตอร 

 

 



5. สรุป 
 การหาคาพารามิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนําที่นําเสนอเปน
วิธีอยางงายไมยุงยากและสามารถนําไปจําลองการทํางานบนเครื่อง
คอมพิวเตอรไดจริง สามารถศึกษาลักษณะของแรงดัน กระแส 
ความเร็วรอบ แรงบิด สลิป และเสนแรงแมเหล็กที่สเตเตอรของ
มอเตอรได และใหผลลัพธที่ใกลเคียงกับคุณสมบัติของมอเตอรที่
ปรากฏบนเนมเพลท โดยมีคาความผิดพลาดของกระแสเฟสที่ 
5.87% และคาความผิดพลาดของความเร็วที่ 1.03% เทานั้น ซ่ึงถือ
วามีความผิดพลาดนอยมาก 
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สถาบันเทคโนโลยรีาชมงคล ปจจุบันกําลัง
ศึกษาในระดับปริญญาโททางดาน อิเล็กทรอ 
นิกสกําลัง ณ ภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา คณะ
วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลยัขอนแกน 
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