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บทคัดยอ 
ปจจุบันมอเตอรเหน่ียวนําเปนมอเตอรที่ไดรับความนิยม

ในการใชงานอยางแพรหลาย ทั้งในโรงงานอุตสาหกรรม เครื่องมือ
เครื่องใช ระบบHVAC ปมนํ้า พัดลม ฯ  ในการศึกษาการทํางาน
ของมอเตอรเหน่ียวนํา โดยการจําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิว 
เตอรหรือ ในการควบคุมการทํางานของมอเตอรใหไดประสิทธิภาพ
สูงน้ัน จําเปนตองใชคาพารามิเตอรภายในของมอเตอรเหน่ียวนํา 
บทความนี้ไดนําเสนอ การหาคาพารามิเตอรที่สําคัญของมอเตอร
เหน่ียวนํา ประกอบดวยคา ความตานทานสเตอร (Rs) ความ
ตานทานโรเตอร (Rr) ความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอร (Lls) ความ
เหน่ียวนําร่ัวโรเตอร (Llr) และ ความเหนี่ยวนํารวม (Lm)  โดยวิธี
คํานวณจากคากระแส และแรงดันของมอเตอรที่ทํางานในสภาวะที่
มอเตอรไมมีโหลดและในสภาวะที่มอเตอรถูกล็อกไมใหหมุน  จาก
การทดลองหาคาพารามิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนําสามเฟส ขนาด 
สองแรงมา ส่ีโพล คาพารามิเตอรที่คํานวณได เม่ือนําไปจําลองการ
ทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอร จะไดคาผลลัพธแสดงการทํางานของ
มอเตอรที่ใกลเคียงกับคุณสมบัติของมอเตอรที่ปรากฏบนเนมเพลท
มาก ทั้งคาความเร็วรอบ และคากระแสของมอเตอร 
คําสําคัญ  Parameter , Induction motor , Simulation  
 

1. บทนํา 
 มอเตอรเหน่ียวนําเปนมอเตอรที่มีราคาถูก แข็งแรง ทนทาน 
ตองการการบํารุงรักษานอยเม่ือเทียบกับมอเตอรชนิดอื่น ทําให
มอเตอรเหน่ียวนําเปนที่นิยมใชงานกันอยางแพรหลายในปจจุบัน 
ทั้งในโรงงานอุตสาหกรรม เครื่องมือเคร่ืองใช ระบบ HVAC ปมนํ้า 
พัดลม ฯ ในการศึกษาการทํางานของมอเตอรหรือในงานควาบคุม
ความเ ร็วของมอเตอร น้ัน  จํา เปนอยางมากที่ จะตองทราบ
คาพารามิเตอรตางๆในวงจรเสมือนของมอเตอร 
 รูปที่1 แสดงวงจรเสมือนของมอเตอรเหนียวนําใน1เฟส ซ่ึง
วงจรเสมือนน้ีคํานวณมาจากโครงสรางและการทํางานของมอเตอร
เหนียวนํา[1] บทความนี้จะนําเอารูปที่1 เปนวงจรพื้นฐานในการ
คํานวณและหาคาพารามิเตอรตางๆของมอเตอรที่จะนํามาทดลอง 

 
 
 
 

รูปที่ 1 วงจรเสมือนมอเตอรเหน่ียวนํา 
 

โดยที ่ Vsn คือ เฟสโวลเตจ 
 Rs  คือ ความตานทานสเตเตอร 
 Rr  คือ ความตานทานโรเตอร  
 Lls คือ ความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอร 
 Llr  คือ ความเหนี่ยวนํารั่วโรเตอร 
 Lm  คือ ความเหนี่ยวนํารวม 
 S    คือ สลิป 
 บทความนี้ไดนําเสนอวิธีการหาคาพารามิเตอรของ
มอเตอรอยางงาย และเขียนโปรแกรมจําลองการทํางานบนเครื่อง
คอมพิวเตอรทดสอบผลที่ไดกับคาจริงที่ปรากฏบนเนมเพลทของ
มอเตอร 
  

2. หลักการหาคาพารามิเตอรมอเตอรเหน่ียวนํา 
 จากวงจรเสมือนของมอเตอรในรูปที่ 1 คาพารามิเตอรตางๆ
สามารถหาไดโดยพิจารณาแรงดันและกระแสเฟสของมอเตอรที่
ทํางานในสภาวะตางๆดังน้ี 
2.1 มอเตอรอยูนิ่ง 
 ในสภาวะที่มอเตอรยังไมทํางาน จากโครงสรางของมอเตอร
สามารถประมาณคาความตานทานสเตเตอร ไดจากการวัดคาความ
ตานทานขดลวดสเตเตอรโดยใชโอหมมิเตอร 
2.2 มอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 เม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะที่ไมมีโหลด มอเตอรจะหมุนที่
ความเร็วรอบสูงสุด ประมาณวาคาสลิป S มีคาเปนศูนย จะไดวงจร
เสมือนในรูปที่ 2 ซ่ึงคาอิมพีแดนซขดสเตเตอรจะมีคานอยมากเมื่อ
เทียบกับคาอิมพีแดนซของตัวเหน่ียวนํารวมจึงไมนํามาพิจารณา
รวมในวงจร 
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รูปที่ 2 วงจรเสมือนมอเตอรเม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะไมมีโหลด 
 
จากรูปที่ 2 คาความเหนี่ยวนํารวมคํานวณจากสมการ 1 
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π
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sn
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โดยที่  f คือ ความถี่ที่จายใหกับขดลวดสเตเตอร 
 
2.3 มอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 เม่ือมอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุนคาสลิป 
ของมอเตอรจะมีคาเปนหน่ึง วงจรเสมือนของมอเตอรจะไดดังแสดง
ในรูปที่ 3 ซ่ึงคาอิมพีแดนซของตัวเหน่ียวนํารวมจะมีคามากเมื่อ
เทียบกับอิมพีแดนซของโรเตอรและสเตเตอร จึงไมนํามาพิจารณา
รวมในวงจร 
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รูปที่ 3 วงจรเสมือนมอเตอรเม่ือมอเตอรทํางานในสภาวะโรเตอรถูก  
         ล็อคไมใหหมุน 
 
จากรูปที่ 3  

 sn
eq

sn

V
R co

I
= sθ  (2) 

 sn
eq

sn

V
X si

I
= nθ

r

 (3) 

โดยที่ θ คือมุมระหวาง V และ I 
  (4) eqR Rs R= +
ดังน้ัน คาความตานทานโรเตอรคํานวณจากสมการ 
  (5) eqRr R Rs= −
คาความเหนี่ยวนําในวงจร 
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โดยทั่วไปจะประมาณคาความเหนี่ยวนํารั่วสเตเตอรเทากับคาความ
เหน่ียวนําร่ัวโรเตอร 
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3. การจําลองการทํางานมอเตอรเหนี่ยวนํา 
 การศึกษาการทํางานของมอเตอรรวมถึงการควบคุม
ความเร็วของมอเตอร  โมเดลที่เหมาะสมในการจําลองการทํางาน
คือแบบไดนามิคโมเดล( Dynamic Model )ที่มีแกนอางอิงบนแกน
หมุนซิงโครนัส ( Synchronously rotating references model )[2] 
ดังแสดงในรูปที่ 4 
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รูปที่ 4 วงจรเสมือนของมอเตอร 

 
สมการที่ใชในการจําลองการทํางาน 
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4. การทดสอบมอเตอรเหนี่ยวนํา 
 จากหลักการที่กลาวมาขางตน เม่ือนําไปทดสอบหาคาพารา 
มิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนํา ยี่หอ Mitsubishi รุน SF-JR ขนาด 

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

 



4.1 มอเตอรอยูนิ่ง 
 วัดคาความตานทานของขดลวดสเตเตอรโดยใชดิจิตอล
โอหมมิเตอรได    = ΩRs 3.2

0,,, =drqrdsqs λλλλ

 
4.2 มอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 รูปที่5 แสดงผลการวัดคาแรงดันและกระแสเฟสของมอเตอร
เม่ือมอเตอรทํางานที่สภาวะไมมีโหลด 
 

 
รูปที่ 5 แรงดันและกระแสมอเตอรที่สภาวะไมมีโหลด 

 
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 มอเตอรทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 รูปที่ 6 แสดงการวัดคาแรงดันและกระแสเฟสเมื่อมอเตอร
ทํางานที่สภาวะโรเตอรถูกล็อคไมใหหมุน 
 

 
รูปที่ 6 แรงดันและกระแสมอเตอรที่สภาวะโรเตอรถูกล็อค 

 
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
12.52
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2 50

  = = =ls lr
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4.4 การจําลองการทํางาน 
 จากพารามิเตอรที่หาไดในขอ 4 นําไปเขียนโปรแกรม
จําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอรโดยใชสมการที่  8  ถึง 19 
ตาม Flowchart ในรูปที่ 7 เพื่อคํานวณหาคา ฟลักซ กระแส 
แรงบิด สลิป และคํานวณความเร็วรอบของมอเตอร 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 7 Flow chart การจําลองการทํางานของมอเตอร 

 



      ผลการจําลองการทํางานบนเครื่องคอมพิวเตอรเม่ือปอน
แรงดัน  เฟส 220 V  50 Hz ใหกับมอเตอร จากรูปที่ 8 จะเห็นวา
คากระแสเฟสที่ได 3.2 A จะมีคาใกลเคียงกับที่บอกไวบนเนมเพลท 
3.5 A คิดเปนคาผิดพลาดที่ 5.87 % รูปที่ 9 จะเห็นวาเฟสของ
แรงดันจะนําหนาเฟสของกระแส  รูปที่ 10 ความเร็วรอบมอเตอรที่
ได 1465 rpm จะมีคาใกลเคียงกับทีบ่อกไวบนเนมเพลท 1450 rpm 
คิดเปนคาผิดพลาด 1.03 % และเขาสูความเร็วสูงสุดที่เวลา 0.3 
วินาที รูปที่ 11 แสดงคาแรงบิดของมอเตอรที่คํานวณได 10 N.m  
รูปที่ 12 แสดงคาสลิปของมอเตอรเม่ือทํางานจะมีคา 2.3 %       
รูปที่ 13 แสดงทางเดินของสนามแมเหล็กที่สเตเตอรมีลักษณะเปน
วงกลม รูปที่ 14 แสดงคากระแส dq ของสเตเตอรและโรเตอร 
 

 
รูปที่ 8 กระแสเฟสของมอเตอร 

 
รูปที่ 9 เฟสของแรงดันและกระแสของมอเตอร 

 

 
รูปที่ 10 ความเร็วรอบของมอเตอร 

 
รูปที่ 11 แรงบิดของมอเตอร 

 

 
รูปที่ 12 สลิปของมอเตอร 

 
รูปที่ 13 ทางเดินเสนแรงแมเหล็กที่สเตเตอร 

 

 
รูปที่ 14 กระแสที่สเตเตอรและโรเตอร 

 

 



5. สรุป 
 การหาคาพารามิเตอรของมอเตอรเหน่ียวนําที่นําเสนอเปน
วิธีอยางงายไมยุงยากและสามารถนําไปจําลองการทํางานบนเครื่อง
คอมพิวเตอรไดจริง สามารถศึกษาลักษณะของแรงดัน กระแส 
ความเร็วรอบ แรงบิด สลิป และเสนแรงแมเหล็กที่สเตเตอรของ
มอเตอรได และใหผลลัพธที่ใกลเคียงกับคุณสมบัติของมอเตอรที่
ปรากฏบนเนมเพลท โดยมีคาความผิดพลาดของกระแสเฟสที่ 
5.87% และคาความผิดพลาดของความเร็วที่ 1.03% เทานั้น ซ่ึงถือ
วามีความผิดพลาดนอยมาก 
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