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ปญหาที่มาของโครงการปญหาที่มาของโครงการ

ระบบขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดวัดความเร็วไดรับระบบขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดวัดความเร็วไดรับ
ความสนใจกันอยางกวางขวางทั่วโลก ความสนใจกันอยางกวางขวางทั่วโลก 
แตอยางไรก็ตามระบบขับเคลื่อนดังกลาวนี้กลับมีขอเสียเมื่อมอเตอรแตอยางไรก็ตามระบบขับเคลื่อนดังกลาวนี้กลับมีขอเสียเมื่อมอเตอร
เหนี่ยวนําทํางานที่ยานความเร็วต่ําถึงใกลศูนย  เพราะผลตางระหวางเหนี่ยวนําทํางานที่ยานความเร็วต่ําถึงใกลศูนย  เพราะผลตางระหวางคาคา
ประเมินแรงดันที่ครอมความตานทานประเมินแรงดันที่ครอมความตานทานขดลวดสขดลวดสเตเตเตอรเตอร  กับคาจริงของ  กับคาจริงของ
แรงดันที่ครอมความตานทานแรงดันที่ครอมความตานทานขดลวดสขดลวดสเตเตเตอรเตอร
สงผลใหเกิดความผิดพลาดในการสงผลใหเกิดความผิดพลาดในการประเมินฟลักซสเตเตอรประเมินฟลักซสเตเตอรทั้งขนาดและทั้งขนาดและ
มุมเฟส  รวมทั้งระบบมีผลตอบสนองและเสถียรภาพที่แยลง มุมเฟส  รวมทั้งระบบมีผลตอบสนองและเสถียรภาพที่แยลง 



วัตถุประสงคในการวิจัยวัตถุประสงคในการวิจัย

เพื่อศึกษาแนวทางสรางเสถียรภาพที่ยานความเร็วต่ําถึงใกลศูนย  สําเพื่อศึกษาแนวทางสรางเสถียรภาพที่ยานความเร็วต่ําถึงใกลศูนย  สําหรับหรับ
ระบบขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดวัดความเร็วบนระบบขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดวัดความเร็วบนพิกัดสพิกัดส
เตเตเตอรเตอร  จากการประยุกตใชตัวประเมินคาความตานทาน  จากการประยุกตใชตัวประเมินคาความตานทานขดลวดสขดลวดสเตเต
เตอรวิธีคเตอรวิธีควอไซวอไซฟซฟซซี  รวมกับตัวซี  รวมกับตัวประเมินฟลักซสเตเตอรประเมินฟลักซสเตเตอรที่แทนดวยตัวที่แทนดวยตัว
กรองต่ําผานที่โปรแกรมไดกรองต่ําผานที่โปรแกรมได



แนวทางในการดําเนินการวิจัย
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การออกแบบฟงกชันการเปนสมาชิกฟซซี

 ฟงกชันการเปนสมาชิกของกระแสสเตเตอร

ฟงกชันการเปนสมาชิกของความเร็วแกนโรเตอรทางกล 



การออกแบบฟงกชันการเปนสมาชิกฟซซี

ฟงกชันการเปนสมาชิกของคาอุณหภูมิขดลวดสเตเตอรเฉลี่ยทีเพิ่มขึ้นชวงภาวะคงตัว 



กฎฟซซีของการประเมินคาอุณหภูมิขดลวดสเตเตอร
ที่เพิ่มขึ้นชวงภาวะคงตัว
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ความสัมพันธระหวางคาอุณหภูมิขดลวดสเตเตอรเฉลี่ยที่เพิ่มขึ้นชวงภาวะคงตัว 



Simulation



ผลการจําลองสภาวะคงตัว ผลการจําลองสภาวะคงตัว 

ความเร็วของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

ความเร็วของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองสภาวะคงตัว ผลการจําลองสภาวะคงตัว 

แรงบิดของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

แรงบิดของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองสภาวะคงตัว ผลการจําลองสภาวะคงตัว 

ฟลักซสเตเตอรจากการจําลอง เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

ฟลักซสเตเตอรจากการจําลอง เมื่อไมมตีัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองสภาวะคงตัว ผลการจําลองสภาวะคงตัว 

คาความตานทานของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

คาความตานทานของมอเตอรจากการจําลอง เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองหมุนยอนกลับ ผลการจําลองหมุนยอนกลับ 

การทํางานหมุนยอนกลับ เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

การทํางานหมุนยอนกลับ เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองหมุนยอนกลับ ผลการจําลองหมุนยอนกลับ 

การทํางานหมุนยอนกลับ Development torque เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

การทํางานหมุนยอนกลับ Development torque เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



ผลการจําลองหมุนยอนกลับ ผลการจําลองหมุนยอนกลับ 

การทํางานหมุนยอนกลับ Stator flux เมื่อเพิ่มตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี

การทํางานหมุนยอนกลับ Stator flux เมื่อไมมีตัวประเมินความตานทานขดวิธีควอไซฟซซี



การสรางวงจรเครื่องตนแบบการสรางวงจรเครื่องตนแบบ

สถาปตยกรรมการประมวลผลเปลี่ยนกําลังไฟฟาสองระดับ
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การสรางวงจรเครื่องตนแบบ การสรางวงจรเครื่องตนแบบ 

วงจรอินเวอรเตอรและสวนควบคุม 



การสรางวงจรเครื่องตนแบบ การสรางวงจรเครื่องตนแบบ 

วงจรเรียงกระแสและอุปกรณตัดตอน 



การสรางวงจรเครื่องตนแบบ การสรางวงจรเครื่องตนแบบ 

ตัวเก็บประจุและอุปกรณปองกัน 



การสรางวงจรเครื่องตนแบบ การสรางวงจรเครื่องตนแบบ 

วงจรขับมอเตอรโดยรวม 



การสรางวงจรเครื่องตนแบบ การสรางวงจรเครื่องตนแบบ 

การทดสอบมอเตอรเหนี่ยวนําโดยเชื่อมตอเขาเครื่องกําเนิดไฟฟากระแสตรง



ผลการทดสอบวงจรเครื่องตนแบบ ผลการทดสอบวงจรเครื่องตนแบบ 

กรณีไมมีตัวตรวจวัดความเร็ว, No load, 100 rpm



ผลการทดสอบวงจรเครื่องตนแบบ ผลการทดสอบวงจรเครื่องตนแบบ 

กรณีไมมีตัวตรวจวัดความเร็ว Light load, 100 rpm



สรุปและขอเสนอแนะสรุปและขอเสนอแนะ
การขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดความเร็วรอบ  โดยการขับเคลื่อนมอเตอรเหนี่ยวนําไมมีตัวตรวจวัดความเร็วรอบ  โดยใชคใชควอวอ
ไซไซฟซฟซซีประเมินความตานทานซีประเมินความตานทานขดลวดสขดลวดสเตเตเตอรเตอร  ประกอบดวยองค  ประกอบดวยองค
ประกอบที่สําคัญ คือ ตัวเฝาสังเกตประกอบที่สําคัญ คือ ตัวเฝาสังเกตเวกเตอรฟลักซสเตเตอรเวกเตอรฟลักซสเตเตอรจากวงจรกรองจากวงจรกรอง
ต่ําผานที่สามารถโปรแกรมได  และตัวประเมินคาความตานทานต่ําผานที่สามารถโปรแกรมได  และตัวประเมินคาความตานทานขดลวดสขดลวดส
เตเตเตอรวิธีคเตอรวิธีควอไซวอไซฟซฟซซี  ซึ่งทั้งสององคประกอบที่กลาวมาตองทํางานรวมซี  ซึ่งทั้งสององคประกอบที่กลาวมาตองทํางานรวม
กัน กัน 
การทดลองวัดคาการทดลองวัดคาอุณอุณภูมิภูมิขดลวดสขดลวดสเตเตเตอรเตอรเฉลี่ยที่เพิ่มขึ้นชวงภาวะคงตัวของเฉลี่ยที่เพิ่มขึ้นชวงภาวะคงตัวของ
มอเตอร  ควรใชเครื่องมือวัดอุณหภูมิที่เหมาะสม  บันทึกคาไดอัตโมอเตอร  ควรใชเครื่องมือวัดอุณหภูมิที่เหมาะสม  บันทึกคาไดอัตโนมัติ  นมัติ  
และมีความละเอียดของรอบการชักตัวอยางที่เพียงพอและมีความละเอียดของรอบการชักตัวอยางที่เพียงพอ
วิธีการคํานวณและออกแบบตัวควบคุมเชิงเสนพีไอที่ถูกนําเสนอ  ยังไมใชวิธีการคํานวณและออกแบบตัวควบคุมเชิงเสนพีไอที่ถูกนําเสนอ  ยังไมใช
วิธีที่ดีที่สุด  เพราะคุณสมบัติการทํางานที่ดี  ขึ้นอยูกับความละเวิธีที่ดีที่สุด  เพราะคุณสมบัติการทํางานที่ดี  ขึ้นอยูกับความละเอียด ความอียด ความ
แมนยํา และความถูกตองของแบบจําลองที่ใชควบคุมระบบแมนยํา และความถูกตองของแบบจําลองที่ใชควบคุมระบบ



ขอขอบคุณขอขอบคุณ
NECTEC NECTEC ที่ใหทุนสนับสนุนงานวิจัยนี้ที่ใหทุนสนับสนุนงานวิจัยนี้


