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มอเตอร์ และสตาร์ทเตอร์ 
 

Motor Starter 
 ชุดการเริ่มเดิน หรือชุดสตาร์ทเตอร์ของมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส จากจุดหยุดน่ิง จําเป็นต้องใช้กระแส
จํานวนมากระดับหน่ึงในการเอาชนะแรงเฉื่อย หรือนํ้าหนักของโรเตอร์ให้เริ่มขยับหมุน ในขณะที่มีการจ่าย
กระแสสูง จะเกิดแรงบิด หรือแรงฉุดกระชากสูงมาก เพ่ือให้โรเตอร์หรือส่วนหมุนขยับตัวและค่อยๆ 
เพ่ิมความเร็วรอบ จนกระทั่งเข้าสู่ความเร็วรอบตามพิกัดของมอเตอร์น้ันๆ จากการที่มีแรงบิดสูงกระชากช่วง
สตาร์ทน้ัน จะมีผลทําให้อุปกรณ์ทางกลต่างๆ เช่น ลูกปืน เพลา บูท รวมถึงโหลดที่ต่ออยู่เกิดความเสียหาย 
เรว็ขึ้น ดังน้ันจึงมีหลายวิธีในการสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า เพ่ือลดความเสียหายต่อตัวมอเตอร์ โหลดต่างๆ ที่ต่ออยู่
ในระบบ อุปกรณ์ทางกลต่างๆ การลดกระแสช่วงสตาร์ท แรงดันตก ไฟกระพริบ รวมถึงประสิทธิผลในการ
สตาร์ทมอเตอร์น้ันๆ ได้ จึงมีการสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้าตามความเหมาะสมในหลากหลายประเภทการใช้งาน 
ดังต่อไปน้ี 

1. การสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง (Direct on line starting) 
การสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง คือ การสตาร์ทด้วยแรงดันเต็มพิกัด ซึ่งเป็นวิธีที่นิยมในการสตาร์ท

มอเตอร์ เพราะสะดวก มีราคาถูก จะใช้สําหรับมอเตอร์ที่มีขนาดเล็ก โดยมอเตอร์จะถูกต่อตรงกับแหล่งจ่ายที่มี
แรงดันตามพิกัด กระแสขณะสตาร์ทจะสูงถึงประมาณ 4 - 7 เท่า ของแรงดันพิกัด จึงทําให้เกิดอันตรายต่อ
มอเตอร์, โหลด, อุปกรณ์ทางกลที่เก่ียวข้อง และระบบไฟฟ้าที่เก่ียวข้อง เกิดผลกระทบอย่างต่อเน่ือง 
จากการสตาร์ทมอเตอร์โดยตรงแบบน้ี 

 

            

ภาพการสตาร์ทมอเตอร์โดยตรง และกราฟการไหลของกระแสเข้าสู่มอเตอร์ขณะสตาร์ทโดยวิธีสตาร์ทตรง 

หมายเหตุ การสตาร์ทมอเตอร์ขนาดใหญ่ หรือการสตาร์ทขนาดมีโหลด ด้วยวิธีแบบตรงก็ยังเป็นวิธีหน่ึงที่จะ
นํามาเลือกใช้ เพราะกังวลว่าการสตาร์ทแบบ Y-D หรือ วิธีอ่ืนๆ อาจสตาร์ทไม่ผ่าน หรือสิ้นเปลือง
เงินลงทุน แต่ที่จริงแล้วการสตาร์ทได้น้ัน ก็จะมีผลเรื่องของกระแสกระชาก แรงบิดเร่ิมต้นที่สูง มีผล
กับอุปกรณ์ทางกลท่ีเก่ียวเน่ืองกัน ระบบไฟฟ้าอาจเกิดการกระพริบ ได้ตามท่ีได้กล่าวไว้แล้วข้างต้น 

 
2. การสตาร์ทมอเตอร์ โดยการลดแรงดัน การลดแรงดัน จะมีผลให้มีการลดกระแสในขณะสตาร์ท

ของมอเตอร์ไม่ให้สูงมากเกิน จนเป็นอันตรายต่ออุปกรณ์หรือส่วนที่เก่ียวข้อง ซึ่งมีหลายวิธีในการลดแรงดัน
ขณะสตาร์ทมอเตอร์ ดังต่อไปน้ี 

M
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2.1 การสตาร์ท โดยการใช้ชุดขดลวดสตาร์ท (Part-windings) เป็นขดลวดชุดที่ต่อภายในสเตเตอร์
ของมอเตอร์ ซึ่งวิธีน้ีสามารถลดกระแสขณะสตาร์ทได้ประมาณ 20% -35% ของกระแสเต็มพิกัด 
วิธีน้ีสะดวก จึงไม่เป็นที่นิยมเพราะต้องมาทําการเปลี่ยนแปลงวงจรภายในมอเตอร์ หรือเป็น
มอเตอร์ชนิดที่สั่งทําจากโรงงานโดยตรง 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
2.2 การสตาร์ท โดยการใช้ความต้านทาน หรือ เรียกว่าการใช้ความต้านทานปฐมภูมิ เป็นการใช้ 

ความต้านทานต่ออนุกรมกับขดลวดแต่ละเฟสของมอเตอร์ จึงทําให้แรงดันขณะสตาร์ทไป 
ตกคร่อมความต้านทานที่ต่อเพ่ิม (Voltage divider method) ขดลวดในแต่ละเฟสของมอเตอร์
ที่ทําการสตาร์ทน้ันจะรับแรงดันจากแหล่งจ่ายประมาณ 70% - 80% และเมื่อมอเตอร์หมุนไปได้
สักระยะหน่ึง จึงตัดชุดความต้านทานที่ต่ออนุกรมน้ันออก และค่อยให้มอเตอร์น้ันรับแรงดันปกติ 
วิธีน้ีไม่ค่อยได้รับความนิยม ไม่ค่อยสะดวกในทางปฏิบัติ เพราะต้องใช้ค่าความต้านทาน 
ขนาดใหญ่ หรือ  
อาจใช้ขดลวดต่อแทนความต้านทานน้ันได้ ก็จะสามารถลดการสูญเสียพลังงานไฟฟ้าจาก 
ความร้อนได้ ดังน้ันตรงบริเวณจุดต่อของขดลวดอาจเกิดความเครียดจากการเปลี่ยนระดับแรงดัน
และกระแส การสตาร์ทแบบน้ียังถือว่ามีการกระชากของกระแสและแรงบิดสูง เน่ืองจาก 
การเริ่มต้นแรงดันอยู่ที่ระดับ 70% ซึ่งถือว่าเป็นช่วงระดับของแรงดัน กระแส และแรงบิดที่สูง 
อาจไม่เหมาะสมกับอีกหลายประเภทของมอเตอร์และโหลดที่เก่ียวเน่ือง และหากมีพิกัดแรงดัน 
กระแส และแรงบิดที่สูง ก็อาจมีผลเก่ียวเน่ืองกับอายุของอุปกรณ์ทางกล และการกระพริบของ
ระบบไฟฟ้าได้ 
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2.3 การสตาร์ท โดยการใช้หม้อแปลงออโต้ เป็นการใช้หม้อแปลงออโต้ที่มีขดลวดหลายชุดที่สามารถ

เปลี่ยนแทปแรงดันได้หลายระดับ เช่น 50%, 60% หรือ 80% ของแรงดันพิกัด ส่วนใหญ่นิยม 
ใช้กับเคร่ืองจักรที่มาจากต่างประเทศ เช่น สหรัฐ หรือญี่ปุ่น  
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2.4 การสตาร์ท โดยสลิปริงมอเตอร์ เป็นการพันขดลวดเพ่ิมที่โรเตอร์ และมีวงแหวนลื่น (Slip ring) 
เพ่ือต่อความต้านทานภายนอกเข้าไปท่ีขดลวดของโรเตอร์ เพ่ือช่วยลดกระแสในการเริ่มสตาร์ท
การสตาร์ทที่มีการต่อชุดความต้านทาน ถ้าเลือกแบบปรับค่าได้ ก็จะสะดวกในการควบคุมระดับ
แรงดัน กระแส และแรงบิด ในการเปลี่ยนระดับแรงดันที่หลายจังหวะ ก็จะทําให้อายุของอุปกรณ์
ทางกลท่ีเก่ียวเน่ืองมีอายุยาวนานขึ้น โดยสามารถต่อวงจรที่เป็นการต้ังเวลาในการสตาร์ทมอเตอร์
ในแต่ละระดับความเร็วได้ เพ่ือการสตาร์ทที่นุ่มนวลขึ้น ดังน้ันก็จะค่อนข้างเฉพาะแบบเฉพาะตัว
ของมอเตอร์หรือโหลดน้ันๆ ด้วย ซึ่งในทางปฏิบัติก็จะไม่ค่อยสะดวกมากนักในการต่อวงจร 
ความต้านทานเพ่ิมเติมที่โรเตอร์  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

ข้อดี 
o ออกแบบมาสําเร็จ โดยการคํานวณให้เหมาะสมกับการสตาร์ทมอเตอร์น้ันๆ 
o ซ่อมและบํารุงรักษาได้ง่าย สามารถทําได้เอง หากมีช่างที่มีความรู้ความชํานาญ 

 
ข้อเสีย  

o อาจมีการไหม้ที่จุดการเปลี่ยนแทป (Tap changer)  
o ขนาดใหญ่  
o ไม่สามารถเปลีย่นแปลงแทปได้อย่างละเอียด หรือเปลี่ยนค่าได้ตามต้องการ 

 
2.5 การสตาร์ทมอเตอร์ โดยวิธีสตาร์ - เดลตา (Y -D Starter) เป็นวิธีที่นิยมมากในการสตาร์ท

มอเตอร์ ช่วงแรกเป็นการสตาร์ทจะใช้การต่อแบบสตาร์ เมื่อมอเตอร์เริ่มหมุนไปได้สักระยะ
มอเตอร์จะทําการต่อแบบเดลตาเพ่ือใช้กับแรงดันพิกัดปกติ 
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2.6 การสตาร
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การสตาร์ท โดยการใช้อุปกรณ์โซลิดสเตท หรือที่นิยมเรียกกันว่า soft starter (การสตาร์ทแบบ
นุ่มนวล) ซึ่งมีหลักการโดยใช้อุปกรณ์อิเลคทรอนิคส์ SCR  ในการทริกมุมกระแส  หรือตัดต่อ
กระแสไฟฟ้าที่จ่ายไปยังขดลวดมอเตอร์ด้วยกัน การควบคุมการจ่ายกระแสไฟฟ้า จะขึ้นอยู่กับ
มุมทริกที่ SCR ว่าอยู่ใกล้ที่มุม 0 องศา แรงดันเฉลี่ยด้านขาออกจะสูง และหากมุมทริกที่ SCR อยู่
ใกล้ที่มุม 180 องศา แรงดันเฉลี่ยขาออกก็จะตํ่า 
 

 

ภาพประกอบของการต่อวงจรไฟฟ้าภายในของ Soft starter ที่ต่อใช้ควบคุมมอเตอร์ 
 

 ทั้งน้ียังเป็นการควบคุมพลังงานที่จ่ายไปยังมอเตอร์ด้วย โดยแรงดันที่ค่อยๆ เพ่ิมขึ้นตาม Ramp up 
(ทางลาดขาขึ้น) จะทําให้การออกตัวเป็นไปอย่างนุ่มนวล และการหยุดแบบนุ่มนวลก็ใช้วิธีการให้แรงดัน 
ที่ค่อยๆ ลดลงตาม Ramp down (ทางลาดขาลง) การจํากัดกระแสช่วงสตาร์ท สามารถต้ังค่าหรือควบคุม
กระแสไม่ให้เกินค่าที่ปรับต้ังไว้ได้ (2 - 5 เท่าของกระแสพิกัด) เพ่ือให้เหมาะสมกับมอเตอร์และโหลด 
แต่ละงานแต่ละประเภทท่ีต่อหรือใช้ด้วยกัน ซึ่งอาจมีแรงบิดตํ่า - สูงๆ ได้ เช่น สายพานลําเลียง ป๊ัม พัดลม 
HVAC เป็นต้น  
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ภาพประกอบวงจรของ Soft starter ที่ต่อใช้ควบคุมการเริ่มหมุนของมอเตอร์ 
 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบการต่อเทอร์มินอลของ Soft starter เพ่ือต่อใช้ควบคุมมอเตอร์ 
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การต่อใช้งานของ Soft Starter แบบ Delta terminal ที่สามารถลดขนาดการใช้งานของ Soft starter 
ลงได้  ทั้งน้ีต้องพิจารณาเรื่องต้นทุนและความสะดวกของการเลือกใช้สายไฟฟ้าในการต่อมอเตอร์แบบ Delta  

          

ภาพประกอบการเดินสายไฟของ Soft Starter แบบ delta terminals เพ่ือควบคุมมอเตอร์ในการเริ่มหมุน
และหยุดหมุน 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพประกอบกราฟคุณสมบัติของกระแสและเวลา ของ การใช้ Soft starter เพ่ือควบคุมมอเตอร์ให้เริ่มหมุน 
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การใช้ฟังก์ชั่นของ Soft starter เพื่อหยุดหมุนของมอเตอร์ สําหรับบางการใช้งาน เช่น ต้องการให้สายพาน
ลําเลียงสายการผลิตหยุดหมุนแบบนุ่มนวล เพ่ือไม่ให้เกิดความเสียหายจากการกระชากในการหยุดหมุน หรือ
การหยุดหมุนใบพัดของพัดลมให้เร็วขึ้น เพ่ือการทํางานเฉพาะอย่าง 
 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ กราฟคุณสมบัติของแรงบิดและเวลา ของ Soft starter เพ่ือควบคุมมอเตอร์ให้หยุดหมุนแบบ
หน่วงและหยุดหมุนอย่างอิสระ   
 
จากภาพประกอบ กราฟคุณสมบัติของแรงบิดและเวลา ของ Soft starter เพ่ือควบคุมมอเตอร์ให้หยุดหมุน
แบบหน่วงและหยุดหมุนอย่างอิสระ เป็นการประยุกต์ใช้งานให้เหมาะสมกับโหลดประเภทป๊ัม ที่ต้องการ
ควบคุมแรงบิดเพ่ือให้เกิดการหน่วงและลดความเร็วของมอเตอร์ช่วงหยุดหมุน ซึ่งจากกราฟที่แสดงเป็นการต้ัง
ค่าที่ 20% และสามารถปรับต้ังค่าแรงบิดขณะกําลังหมุนเป็น % ของแรงบิดพิกัด และเวลาที่ได้จาก 
การคํานวณ รวมถึงการปรับต้ังค่าแรงบิดที่ใช้เบรก (Internal baking torque level) ฟังก์ช่ันการเบรกแบบ 
ไดนามิกจะทํางาน เมื่อมอเตอร์มีความเร็วมากกว่า 20% ของความเร็วพิกัด เป็นการกําหนดช่วงเวลา 
ในการหยุดหมุน โดยฉีดกระแสเบรกเข้าไปในมอเตอร ์ 
 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ กราฟคุณสมบัติการเบรกแบบไดนามิก 
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การต่อใช้งาน Soft starter แบบคาสเคด การสตาร์ทเพ่ือประหยัดทางเศรษฐศาสตร์  ในการใช้ Soft 
starter ตัวเดียว ควบคุมการสตาร์ทมอเตอร์ที่ใช้ต่อต้องเป็นแบบหมุนทิศทางเดียวหลายๆ ตัว ในเวลาต่างๆ 
กันอย่างเหมะสม ซึ่งมอเตอร์ที่ใช้ควบคุมการหมุนน้ันต้องมีขนาดไม่เกินกว่าพิกัดขนาดของ Soft starter และ
ใช้แมกเนติค คอนแทคเตอร์ ทําหน้าที่ตัด-ต่อวงจรจากแหล่งจ่ายไฟฟ้า โดยใช้ Soft starter ตัวเดียวต่อแบบ
คาสเคด เพ่ือใช้สตาร์ทและหยุดหมุนมอเตอร์หลายตัวในเวลาต่างๆ กัน การต้ังเวลาในการเริ่มหมุนและหยุด
หมุน น้ันควรมีระยะเวลาห่างกันอย่างเหมาะสมกับลักษณะของมอเตอร์และการใช้งานของมอเตอร์น้ันๆ ด้วย
  
 

 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

                                     

 

 

 

ภาพประกอบการใช้งาน Soft starter เพ่ือการเริ่มหมุนและหยุดหมุนมอเตอร์แบบทิศทางเดียวกันหลายๆ ตัว 
 
หมายเหตุ : การสตาร์ท โดยใช้ Variable speed drive : VSD ไม่ได้นํามากล่าวถึง เน่ืองจากเอกสารน้ี 
จะกล่าวถึงการสตาร์ทมอเตอร์เท่าน้ัน จะไม่ได้กล่าวถึงการปรับความเร็วรอบ เพราะ VSD มีการใช้งานได้
เหมือนกัน Soft starter แต่จะเน้นเรื่องการปรับความเร็วรอบเป็นหลัก 
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มอเตอร์ไฟฟา้ (Electric Motor)  
มอเตอร์ไฟฟ้า มีทั้งมอเตอร์ที่ใช้ไฟฟ้ากระแสตรงและมอเตอร์ที่ใช้ไฟฟ้ากระแสสลับ มอเตอร์เป็นเครื่องกล
ไฟฟ้าที่ทําหน้าที่เปลี่ยนพลังงานทางไฟฟ้าเป็นพลังงานทางกล โดยอุปกรณ์ไฟฟ้าส่วนใหญ่ก็จะมีมอเตอร์ไฟฟ้า
เป็นส่วนประกอบในการทํางาน เช่น พัดลม ป๊ัมนํ้า เคร่ืองจักรต่างๆ เป็นต้น  
ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้า 

1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การทํางานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง เมื่อมีแรงดันและไฟฟ้ากระแสตรง
เข้าไปในมอเตอร์ ไฟฟ้ากระแสตรงจะเข้าที่แปรงถ่านผ่านคอมมิวเตเตอร์ และเข้าไปในขดลวด 
อาร์เมเจอร์เพ่ือสร้างสนามแม่เหล็กขึ้น และไฟฟ้ากระแสตรงอีกส่วนหน่ึงจะไหลเข้าไปในขดลวด
สนามแม่เหล็ก (Field coil) เพ่ือสร้างสนามแม่เหล็กขั้วเหนือ ขั้วใต้ขึ้นจากสนามแม่เหล็กทั้งสองส่วน 
ที่สร้างขึ้นน้ีจะมีทิศทางเดียวกัน เกิดการผลักกัน ทําให้เกิดแรงบิดในตัวอาร์เมเจอร์หรือโรเตอร์  
ซึ่งโรเตอร์ คือ ส่วนที่หมุนได้ หรือตัวหมุน และส่วนของโครงมอเตอร์หรือสเตเตอร์ก็จะเป็นส่วนอยู่กับ
ที่การใช้งานมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีหลากหลาย เช่น เครื่องใช้ไฟฟ้าที่ใช้ภายในบ้าน ภายในรถยนต์ 
เครื่องคอมพิวเตอร์ หุ่นยนต์ เครื่องจักรกลที่ทํางานแบบอัตโนมัติในอุตสาหกรรมต่างๆ เป็นต้น 

 
ภาพส่วนประกอบของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 

1.1 ส่วนประกอบของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ที่สําคัญมีส่วนประกอบดังน้ี  
1.1.1 Stator ส่วนที่อยู่กับที่ ส่วนภายนอกสุดเป็นเปลือกของมอเตอร์ จากนั้นเป็นส่วนโครง

ภายนอกและส่วนภายใน ที่โครงภายนอกทําหน้าที่เป็นทางเดินของเส้นแรงแม่เหล็กจาก
ขั้วเหนือไปขั้วใต้ ใช้วัสดุที่เป็นเหล็กหล่อ หรือแผ่นเหล็กหนาๆ ม้วนเป็นรูปทรงกระบอก
ตามลักษณะของมอเตอร์ 

1.1.2 Rotor ส่วนหมุน หรือตัวหมุน โรเตอร์น้ีทําให้เกิดกําลังงาน ที่มีส่วนประกอบด้วย 
แกนเพลา แกนเหล็กอาร์เมเจอร์ คอมมิวเตอร์ และขดลวดอาร์เมเจอร์ 

1.1.3 ส่วนประกอบอ่ืนๆ เช่น ฝาครอบหัว ท้าย ลูกปืน คอมมิวเตเตอร์ แปรงถ่าน พัดลม 
เป็นต้น 

1.2 ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง แบ่งได้ดังน้ี 
 1.2.1 มอเตอร์แบบอนุกรม : Series motor (ซีรีส์มอเตอร์) 
 1.2.2 มอเตอร์แบบขนาน : Shunt motor (ชันท์มอเตอร์) 
 1.2.3 มอเตอร์แบบผสม : Compound motor (คอมปาวด์มอเตอร์) 



13 
 

2.  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ การทํางานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ เมื่อมีแรงดันและไฟฟ้า
กระแสสลับจ่ายเข้าที่ขดลวดของสเตเตอร์ จะเกิดสนามแม่เหล็กขึ้นที่สเตเตอร์ ซึ่งสนามแม่เหล็กที่
เกิดขึ้นน้ีจะมีการเคล่ือนที่หรือหมุนไปรอบๆ ของสเตเตอร์ ในขณะที่สนามแม่เหล็กเคล่ือนที่ไป
สนามแม่เหล็กจากขั้วเหนือก็จะพุ่งเข้าหาขั้วใต้  ซึ่งจะไปตัดกับตัวนําของโรเตอร์ ที่เป็นตัวนําแบบปิด
หรือขดลวดกรงกระรอกของโรเตอร์  ทําให้เกิดการเหน่ียวนําของกระแสไฟฟ้าขึ้นในขดลวดของ 
โรเตอร์ ซึ่งสนามแม่เหล็กของโรเตอร์น้ีจะเคลื่อนที่ตามทิศทางการเคลื่อนที่ของสนามแม่เหล็กที่
สเตเตอร์ ก็จะทําให้โรเตอร์เกิดแรงบิด และมอเตอร์ก็เกิดพลังงานกล และนําเพลาไปขับภาระ 
ที่ต้องการหมุนได้ 
2.1 โครงสร้างของมอเตอร์ 
 

 

1. โรเตอร์ หรือตัวหมุน โดยโรเตอร์ในมอเตอร์ชนิดเหน่ียวนําจะมี 2 ชนิด คือ แบบกรงกระรอก 
และแบบวาวนด์ ซึ่งจะมีส่วนประกอบ คือ แกนเหล็ก โรเตอร์ ขดลวด ใบพัด และเพลา 

2. ขดลวดสนามแม่เหล็ก (พันที่สเตเตอร์) 
3. ขั้วต่อสาย 
4. โครงมอเตอร์ แกนเหล็กสเตเตอร์และขดลวด 
5. ฝาครอบหัว  
6. ฝาครอบท้าย หรืออาจมีใบพัด ที่ช่วยระบายความร้อนขณะมอเตอร์ทํางาน 

 
2.2 ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ แบ่งได้ดังน้ี 

 2.2.1 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ ชนิด 1 เฟส มีดังน้ี 
  2.2.1.1 สปลิทเฟสมอเตอร์ (Split phase motor) 
  2.2.1.2 คาปาซิเตอร์มอเตอร์ (Capacitor motor) 

2.2.1.3 รีพัลช่ันมอเตอร์ (Repulsion motor) 
  2.2.1.4 ยูนิเวอร์แซลมอเตอร์ (Universal motor) 
  2.2.1.5 เชดเดดโพลมอเตอร์ (Shaded pole motor) 
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2.2.2 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ ชนิด 3 เฟส ม ี2 แบบ ดังน้ี 
2.2.2.1 มอเตอร์เหน่ียวนํา ที่แบ่งตามลักษณะของโรเตอร์ คือ แบบกรงกระรอกและแบบ

ขดลวด 
 2.2.2.2 มอเตอร์ซิงโครนัส ทีแ่บ่งได้ 6 ชนิด ดังน้ี 
  - มอเตอร์ซิงโครนัสชนิดโรเตอร์พันขดลวด 
  - มอเตอร์ซิงโครนัสชนิดแม่เหล็กถาวร 
  - ซิงโครนัสรีลกัซ์แตนซ์มอเตอร์ 
  - มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแบบไม่มีแปรงถา่น 
  - สเต็ปป้ิงมอเตอร์ 
  - สวิตช์รีลักซ์แตนซ์มอเตอร์  
 

การติดต้ังมอเตอร์ 
การติดต้ังมอเตอร์ ถือเป็นเรื่องสําคัญสําหรับมอเตอร์ที่ใช้งานสําคัญเฉพาะทาง และสําหรับมอเตอร์ขนาดใหญ่ 
ส่วนเพ่ิมเติมที่ควรพิจารณา ก็จะมีการพิจารณาเรื่องต่างๆ ดังน้ี 

1. การใช้ภายใน / ภายนอกอาคาร ที่มีผลกระทบกับสภาพแวดล้อมของของเหลวและของแข็งต่างๆ 
หรือสภาพแวดล้อม (ฝุ่น ไอระเหย ความช้ืน เป็นต้น) ซึ่งจะขึ้นอยู่กับระดับการป้องกัน โดยปกติทาง
วิศวกรรมไฟฟ้ากําลัง จะใช้ตาม IEC 60529 ซึ่งในการใช้งานมอเตอร์เป็นส่วนที่มีส่วนหมุน หรือส่วนที่
เคลื่อนที่ได้ มีผลต่อการสั่นสะเทือน จึงควรนํามาพิจารณาประกอบ 

2. การระบายความร้อน เป็นส่วนที่มีผลกับการบํารุงรักษา และอายุการใช้งานของมอเตอร์ ซึ่งมอเตอร์
ส่วนใหญ่ก็จะมีการระบายความร้อนด้วยครีบและพัดลมส่วนท้ายที่ติดมากับมอเตอร์ รวมถึง
สภาพแวดล้อมของการใช้งานมอเตอร์ที่บริเวณน้ันๆ  

3. ระดับความสูง ระหว่างการใช้งาน ที่มีผลกับค่าแรงโน้มถ่วงของโลกในการเริ่มหมุนและการทํางาน 
4. ความสมดุลของตําแหน่ง หรือ ฐานในการวางมอเตอร์ เป็นส่วนที่มีผลกับการทํางานของมอเตอร์ให้

ทํางานในภาวะสมดุล และกําจัดเสียงคราง หรือการสั่นไหวจากการวางในตําแหน่งที่ไม่สมดุล 
ด้วยการตรวจสอบระดับนํ้า  ควรมีการทําเครื่ องหมายแสดงตําแหน่ง  เผื่ อมีการ ส่ันและ 
มีการเปลี่ยนแปลงตําแหน่งไป การใช้ Laser Alignment จะเป็นเคร่ืองมือที่ช่วยในการวางตําแหน่ง
ของมอเตอร์และส่วนเก่ียวข้องทางกลให้ได้สมดุล ไม่ให้เกิดภาวะเย้ืองศูนย์ (Misalignment) 
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   การเย้ืองศูนย์เชิงมุม   การเย้ืองที่ปลายเพลาเคลื่อนในแนวแกน 

    
การเย้ืองศูนย์แนวขนาน    การบิดตัวของแกนเพลา 

ภาพประกอบ การเย้ืองศูนย์แบบต่างๆ 
 

การติดต้ังมอเตอร์ที่ดีแล้วควรคํานึงถึงส่วนเก่ียวข้องที่ต่อเช่ือมกับมอเตอร์ เช่น โหลด เพลา เฟือง
ต่างๆ จะต้องได้สมดุลกัน ไม่ให้เกิดการหนีศูนย์ หรือการออกแบบที่มีนํ้าหนักที่โหลด หรือปลายแกน
หนักเกินไป หรือแกนเพลาที่ยาวเกิน เป็นต้น 

5. การทดสอบการติดต้ังก่อนการใช้งาน หรือรายงานผลการทดสอบมอเตอร์ก่อนการใช้งาน เช่น 
ทดสอบความเป็นฉนวน หลังทําการติดต้ังมอเตอร์ตามตําแหน่งจากการตรวจสอบความสมดุลของ 
การวาง (Alignment) แล้ว การทวนสอบการต่อสายและวงจรต่างๆ ที่เก่ียวข้อง  
การทดสอบการหมุน เพ่ือทดสอบการสั่นไหว ความดังของเสียงลูกปืนและของมอเตอร์โดยรวม รวมถึง
การทดสอบการต่อโหลดเพ่ือใช้งาน การจดค่าของกระแส แรงดัน ความเร็วรอบ เป็นต้น เพ่ือทดสอบ
ประสิทธิภาพการทํางานของมอเตอร์ทั้งก่อนและหลังการต่อเช่ือมโหลด เพ่ือพิจารณาประสิทธิผล 
การทํางานของมอเตอร์  

 
การบํารุงรักษามอเตอร์ 
มอเตอร์เป็นเคร่ืองจักรกลทางไฟฟ้าที่มีส่วนของการหมุน ผลจากการหมุนจะมีผลให้เกิดภาวะเก่ียวเน่ืองในส่วน
ต่างๆ ที่ต้องพิจารณาดังน้ี 

1. การตรวจสอบการขันแน่นของการเข้าสายของวงจรไฟฟ้าต่างๆ และของส่วนทางกลท่ีเก่ียวเน่ือง 
2. การพิจารณา วิเคราะห์จากตัวแปรทางไฟฟ้า เช่น ค่ากระแส ว่ามีกระแสสูงผิดปกติหรือไม่ ถ้ากระแส

สูงเกินค่าที่เคยบันทึกไว้ ก็อาจมีผลในเรื่องประสิทธิภาพของมอเตอร์ หรือมอเตอร์ทํางานหนัก หรือ 
มีโหลดหนักเกิน อาจเป็นเน่ืองจาก ลูกปืน ความฝืด เพลาเย้ืองศูนย์ในเหตุต่างๆ เป็นต้น 

3. การทวนสอบเสียงจากการหมุน เสียงจากลูกปืน เพ่ือพิจารณาการบํารุงรักษาของลูกปืนและส่วนหมุน
ต่างๆ รวมถึงการวัดความเร็วรอบจากการหมุน 

4. การดูแลบํารุงรักษาความสะอาด ของส่วนอยู่กับที่ (สเตเตอร์) ส่วนเครื่องที่ หรือส่วนที่หมุน (โรเตอร์) 
พัดลม ลูกปืน เพลา ส่วนยึดเพลากับโหลด เป็นต้น เพ่ือกําจัดฝุ่นและส่วนที่ไม่พ่ึงประสงค์ต่อการหมุน
ในการทํางานของมอเตอร์ รวมถึงการใส่สารหล่อลื่นในส่วนการหมุน และลูกปืน เป็นต้น 

5. การบํารุงรักษาในรอบปี หรือตามรอบการบํารุงรักษา หรือตามสภาพอาการ ควรมีการตรวจสอบ 
ค่าความเป็นฉนวน ตรวจสอบเทอรมิสเตอร์ การวิเคราะห์การสั่นไหว 


