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ภาคผนวก ข
วิธีการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร

ข.1  การควบคุมความเร็วรอบมอเตอรโดยการควบคุมความถี่ของแหลงจายไฟ
เปนการใช VVVF อินเวอรเตอร (Inverter) หรือ ไซโคลคอนเวอรเตอร (Cyclo-converter) ซึ่งเปนการ

ปรับคาแรงดันและความถี่ที่ปอนใหกับมอเตอร วิธีนี้ใชไดดีกับการเปลี่ยนความเร็วรอบท่ีโหลดแฟกเตอรต่ํากวา 
80% และเปนวิธีที่มีประสิทธิภาพสูง

ข.2  การควบคุมความเร็วรอบโดยการใช Eddy Current Coupling
เปนการใช Eddy Current Coupling (EC) และเครื่องตรวจวัดความเร็วรอบของมอเตอร ตออนุกรม

กับมอเตอร เปนการควบคุมกระแสที่ใชสนามแมเหล็กของ EC เพื่อควบคุมแรงบิดที่สงผานจากมอเตอรเหนี่ยวนํา
แบบกรงกระรอก ทําใหสามารถปรับความเร็วรอบของมอเตอรไดในชวงกวาง และทําไดในทุกสภาพของโหลด วิธี
นี้มีการสูญเสียเนื่องจากสลิป และไมควรใชกับความเร็วรอบต่ําเพราะประสิทธิภาพจะตกลง

ข.3  การควบคุมความเร็วรอบโดยการใช Hydraulic Coupling
เปนการใช Hydraulic Coupling ควบคุมแรงบิดที่สงผานจากมอเตอรแบบกรงกระรอกเพื่อควบคุม

ความเร็วรอบของมอเตอร วิธีนี้มีการสูญเสียเนื่องจากสลิป จึงไมควรใชกับความเร็วรอบต่ําเพราะประสิทธิภาพ
จะตกลงมาก

ข.4  การควบคุมความเร็วรอบโดยการควบคุมความตานทานของโรเตอร
เปนการปรับความตานทานโรเตอรของมอเตอรเหนี่ยวนําแบบพันขดลวดเพื่อเปลี่ยนแรงบิดของ

มอเตอร ซึ่งทําใหความเร็วรอบเปลี่ยน วิธีนี้เปนวิธีที่งายและประหยัด แตมีขอเสียคือ มีการสูญเสียในรูปของ
ความรอนในตัวตานทาน และกระแสขนาดใหญจะไหลผานตัวความตานทานอยูเปนเวลานาน จึงตองเลือกความ
ตานทานที่สามารถรับกระแสนั้นได

ข.5  การควบคุมความเร็วรอบโดยการควบคุม secondary magnetic field
สามารถทําได 2 แบบ คือ

        ข.5.1  แบบ Crammer เปนแบบที่เปล่ียนกําลังงานสูญทางโรเตอร (secondary slip power) ของมอเตอร
แบบพันขดลวด เปนพลังงานกลแลวสงเปนกําลังขาออกี่แกนมอเตอร
        ข.5.2 แบบ Selbius เปนแบบที่ปอนกําลังงานสูญภายนอกโรเตอรกลับเขาไปยังแหลงจายไฟ ยังสามารถ
แบงออกไดเปน แบบ stationary selbius และ แบบ super synchronous selbius

(1) แบบ stationary selbius เปนวิธีการแปลงแรงดันไฟสลับของโรเตอรแบบพันขดลวดใหเปนแรง
ดันไฟตรง โดยวงจรดัดไฟ (Rectifier) จากนั้นก็ใชวงจรอินเวอรเตอรทําหนาที่แปลงแรงดันไฟตรงใหเปนแรงดันไฟ
สลับที่มีขนาดแรงดันและความถี่เทากับของระบบจายไฟ การควบคุมความเร็วรอบทําไดโดยการปรับแรงดันของ
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อินเวอรเตอรตัวนี้ โดยทั่วไปจะใชการควบคุมแบบนี้ปรับความเร็วรอบในชวงความเร็วรอบที่สูงรวมกับการควบ
คุมแบบปรับความตานทานของโรเตอรที่ใชปรับความเร็วรอบที่ความเร็วรอบตํ่า

(2)  แบบ super synchronous selbius การควบคุมความเร็วรอบแบบนี้มีหลักการทํางานเหมือน
กับแบบ stationary selbius แตแตกตางกันที่อุปกรณที่ใชในการสราง secondary magnetic field เปนแบบ
สามารถสงกําลังกลับ ดังนั้นวิธีนี้สามารถทําการควบคุมรอบหมุนตลอดชวงความเร็วซิงโครนัสของมอเตอรแบบ
พันขดลวด

ข.6  การควบคุมความเร็วรอบโดยวิธี  non-commutator motor (thyrister motor)
โครงสรางของไทริสเตอรมอเตอร มีโครงสรางเหมือนซิงโครนัสมอเตอร คอมมิวเตเตอรจะมีโครง

สรางเหมือนสเตเตอรในมอเตอรเหนี่ยวนํา และขั้วแมเหล็กจะเปนแบบ Claw Pole ซึ่งถูกยึดอยูกับกรอบของขด
ลวดสนามแมเหล็ก สวนที่หมุนของไทริสเตอรนี้จะไมมีขดลวด ทําใหโครงสรางแข็งแรงและงายตอการซอมบํารุง 
สามารถควบคุมความเร็วมอเตอรไดในชวงกวางและปรับไดอยาตอเนื่อง และสามารถควบคุมแรงบิดไดโดยการ
ควบคุมกระแสของอารเมเจอร อีกทั้งยังสามารถควบคุมกําลังงานหรือแรงมาใหคงที่โดยการควบคุมกระแสในวง
จรแมเหล็กอีกดวย


