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1 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอรแ์ละสเตปมอเตอร์ด้วย ARDUINO 

 
    สาระส าคัญ 
 

       มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ท่ีนิยมใช้กันอย่างแพร่หลายในโรงงานอุตสาหกรรม เป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ควบคุม
เครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรม มอเตอร์มีหลายแบบหลายชนิดท่ีใช้ให้เหมาะสมกับงาน ดังนั้นเราจึงต้องทราบถึง
ความหมายและชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้า ตลอดถึงคุณสมบัติการใช้งานของมอเตอร์แต่ละชนิด เพื่อให้เกิด
ประสิทธิภาพสูงสุดในการใช้งานของมอเตอร์นั้นๆ มอเตอร์มอเตอร์ไฟฟ้า (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟ้าชนิดหนึ่ง
ท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้ามาเป็นพลังงานกล  
 

    เนื้อหาสาระการเรียนรู้ 
 
8.1 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับมอเตอร์ไฟฟ้า 
8.2 การควบคุมดีซีมอเตอร์ด้วย Arduino 
8.3 การควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 

 

    จุดประสงค์การเรียนรู้ 
 

        จุดประสงค์ทั่วไป 
    
   1. เพื่อให้มีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับการควบคุมดีซีมอเตอร์และคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
   2. เพื่อให้สามารถน าความรู้ไปประยุกต์ใช้ในการเขียนโปรแกรมก าหนดการท างาน ด้วย Arduino  
    3. เพื่อให้ตระหนักถึงความส าคัญของการควบคุมดีซีมอเตอร์และคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
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2 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

        จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
  
1. อธิบายความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับมอเตอร์ไฟฟ้าได้ 
2. เช่ือมต่อดีซีมอเตอร์ด้วย Arduino ได้ 
3. ควบคุมดีซีมอเตอร์ด้วย Arduino ได้ 
4. เช่ือมต่อสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino ได้ 
5. ควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino ได้ 
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3 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

********************************************************************************** 

 
เร่ือง   การควบคุมดีซีและสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino     ใช้เวลา 20 นาท ี
วิชา   ไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองต้น           รหัสวิชา (2127-2107)                                                                          
ระดับชั้น  ประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.)                                            สาขาวิชา เมคคาทรอนิกส์ 
 
ค าช้ีแจง    1. แบบทดสอบมีท้ังหมด 10 ข้อ (10 คะแนน)  
        2. ให้ผู้เรียนเลือกค าตอบท่ีถูกท่ีสุดแล้วกาเครื่องหมายกากบาท () ลงในกระดาษค าตอบ 
1. มอเตอร์มอเตอร์ไฟฟ้า (Motor) หมายถึง 

2. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นต้นก าลังขับเคล่ือนท่ีส าคัญอย่างหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

3. กระแสไฟฟ้าในขดลวดสนามแม่เหล็ก (Field Coil) จะสร้างขั้วแม่เหล็กแบบใด 

4. DC Motor ประกอบด้วย 2 ส่วนหลักๆ ได้แก่ 
ก.   ขั้วแม่เหล็กเหนือ / ใต้ 
ข.   ทุ่นอาร์มาเจอร์ / สเตเตอร์ 
ค.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ง.   ขดลวดอาร์มาเจอร์ / ขดลวดสนามแม่เหล็ก 
 
 

     ก.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานไฟฟ้า 
     ข.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานแสง 

     
 

        

     ค.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานแสง 
     ง.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล 

         

     ก.   ทนทาน 
     ข.   ราคาถูก 

 

     ค.   ปรับความเร็วได้ 
     ง.    ประหยัดไฟฟ้า 

 

     ก.   ขั้วสูง-ต่ า 
     ข.   ขั้วเหนือ-ใต้ 

   

     ค.   ขั้วซ้าย-ขวา 
     ง.   ขั้วบน-ล่าง 

   

 

แบบทดสอบก่อนเรียน หน่วยที่ 8 
เร่ือง  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
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4 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

5. หลักการท างานของ DC Motor คือ 
  ก.   แรงดันสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ข.   กระแสสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ค.   แรงดันสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ง.   กระแสตรงตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 

 

6. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอร์ได้อย่างไร 
       ก.   ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร์   
       ข.   ควบคุมทิศทางของมอเตอร์   
       ค.   ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร์   
       ง.    ควบคุมการเดินหน้าและถอยหลังของมอเตอร์     
7. หากต้องการให้หมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหส้วิตซ์ท างานอย่างไร 
       ก.   S2 และ S3 ปิดวงจร  และ S1 และ S4 เปิดวงจร  
       ข.   S1 และ S4 ปิดวงจร      
       ค.   S2 และ S3 เปิดวงจร     
       ง.   S1 และ S4 ปิดวงจร  และ S2 และ S3 เปิดวงจร  
8. อุปกรณ์สารกึงตัวน าท่ีนิยมใช้ในวงจร H-Bridge คือ 
       ก.   DIODE หรือ ZENERDIODE                                      
       ข.   TRIAC หรือ DIAC 
       ค.   TRANSISTER 
       ง.    MOSFET หรือ IGBT 
9. หลักการของการท างานของ Stepper Motor คือ 
     ก.   การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร์ 
     ข.   การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 
     ค.   การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 
     ง.   การจ่ายไฟเข้าไปทีละขดตามล าดับ 

 

        
 

10. วงจร Darlington เป็น IC ส าเร็จรูปมีช่ือเรียกว่า 
      ก.  L298P 
      ข.  7812 

        

      ค.  1N4001 
      ง.   ULN2003AN 
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5 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

               
 
    8.1 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับมอเตอร์ไฟฟ้า 

มอเตอร์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ท่ีนิยมใช้กันอย่างแพร่หลายในโรงงาน เป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ควบคุมเครื่องจักรกลใน
งานอุตสาหกรรม มอเตอร์มีหลายแบบหลายชนิดท่ีใช้ให้เหมาะสมกับงาน ดังนั้นเราจึงต้องทราบถึงความหมายและ
ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้า ตลอดถึงคุณสมบัติการใช้งานของมอเตอร์แต่ละชนิด เพื่อให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใช้
งานของมอเตอร์นั้นๆ  

มอเตอร์มอเตอร์ไฟฟ้า (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟ้าชนิดหนึ่งท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้ามาเป็น
พลังงานกล มอเตอร์ไฟฟ้าท่ีใช้พลังงานไฟฟ้าเปล่ียนเป็นพลังงานกล มีท้ังพลังงานไฟฟ้ากระแสสลับ และพลังงาน
ไฟฟ้ากระแสตรง  

8.1.1 มอเตอร์ไฟฟ้าแบ่งออกตามชนิดของกระแสไฟฟ้า ได้ 2 ชนิดดังนี้ 

 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ(Alternating Current Motor)  
1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 1 เฟส 

   - สปลิทเฟสมอเตอร์ (Split-Phase motor) 
- คาปาซิเตอร์มอเตอร์ (Capacitor motor) 

   - รีพลัชช่ันมอเตอร์ (Repulsion-type motor) 
   - ยูนิเวอร์แซลมอเตอร์ (Universal motor) 
   - เช็ดเดดโพลมอเตอร์ (Shaded-pole motor) 
  2.  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 2 เฟส 
  3.  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 3 เฟส 

 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Direct Current Motor) แบ่งออกเป็น 3 ชนิดได้แก่ 
 1. มอเตอร์แบบอนุกรมหรือเรียกว่าซีรีส์มอเตอร์ (Series Motor) 
 2. มอเตอร์แบบขนานหรือเรียกว่าชันท์มอเตอร์ (Shunt Motor) 
 3. มอเตอร์ไฟฟ้าแบบผสมหรือเรียกว่าคอมปาวด์มอเตอร์ (Compound Motor) 
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นต้นก าลังขับเคล่ือนท่ีส าคัญอย่างหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะมีคุณสมบัติ

ท่ีดีเด่นในด้านการปรับความเร็วได้ ต้ังแต่ความเร็วต่ าสุดจนถึงสูงสุด นิยมใช้กันมากในโรงงานอุตสาหกรรม  
 
 

 

        

หน่วยที่ 8
การควบคุมดีซมีอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
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6 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

8.1.2 หลักการของมอเตอร์กระแสไฟฟ้าตรง 
หลักการของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Motor Action) เมื่อมีแรงดันกระแสไฟฟ้าตรงเข้าไปในมอเตอร์ 

ส่วนหนึ่งจะเข้าแปรงถ่านผ่านคอมมิวเตเตอร์เข้าไปในขดลวดอาร์มาเจอร์ สร้างสนามแม่เหล็กขึ้น และกระแสไฟฟ้า 
อีกส่วนหนึ่งจะไหลเข้าไปในขดลวดสนามแม่เหล็ก (Fieldcoil) สร้างขั้วเหนือ-ใต้ขึ้น เกิดสนามแม่เหล็ก 2 สนาม ใน
ขณะเดียวกัน ตามคุณสมบัติของเส้นแรงแม่เหล็กจะไม่ตัดกัน ทิศทางตรงข้ามจะหักล้างกันและทิศทางเดียวจะ
เสริมแรงกัน ท าให้เกิดแรงบิดในตัวอาร์มาเจอร์  

DC Motor ประกอบด้วย 2 ส่วนหลักๆ ได้แก่ ทุ่นอาร์มาเจอร์และสเตเตอร์ ทุ่นอาร์มาเจอร์ก็คือส่วนท่ีหมุน 
ส่วนสเตเตอร์คือส่วนท่ีเป็นขดลวดท่ีสร้างสนามแม่เหล็ก หลักการท างานของ DC Motor คือการน ากระแสตรงมา
ตัดผ่านสนามแม่เหล็ก ท าให้เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม และสร้างให้เกิดการหมุนของทุ่นอาร์มาเจอร์ 

 

 
 

รูปที่ 8.1 ส่วนประกอบของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง   
(ที่มา www.Auto2drive.com/category/ระบบต่าง-ๆ-ในรถยนต์/page/18/) 
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7 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 
 

รูปที่ 8.2 หลักการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง   
(ที่มา www.Walter-fendt.de/ph14e/electricmotor.htm myarduino.net) 

 
8.1.3 การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร์   
การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร์  ไม่ว่าจะเป็นการขับเคล่ือนสายพาน หรือล้อของ

หุ่นยนต์ไม่ให้หมุนแบบอิสระและสามารถควบคุมได้  ดังนั้นจึงมีวงจรท่ีใช้ในการควบคุมมอเตอร์ขึ้นมา  แบบท่ีนิยม
ใช้กันเรียกว่าวงจร “H-Bridge” 

 
 

รูปที่ 8.3 การควบคุมมอเตอร์ H-Bridge  
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

วงจรนี้ท าหน้าท่ีได้ท้ังคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร์ โดยเริ่มจากการคุมทิศทางการหมุน โดยปกติ
หากต้องการกลับทิศการหมุนของมอเตอร์กระแสตรง วิธีนึงท่ีท าได้คือกลับทิศแหล่งจ่ายวงจร H-Bridge ด้านบน  

หากต้องการให้หมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ให้ S1 และ S4 ปิดวงจร  และให้ S2 และ S3 เปิดวงจร
หากต้องการให้หมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให้ S2 และ S3 ปิดวงจร  และให้ S1 และ S4 เปิดวงจร 

http://www.walter-fendt.de/ph14e/electricmotor.htm%20myarduino.net
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สังเกตุว่าสวิตช์จะท างานเป็นคู่ คู่แรกท างาน คู่สองต้องเปิดวงจร และในทางตรงข้ามก็คือคู่สองท างาน คู่
แรกต้องเปิดวงจร   ต่อมามีการท าใหก้ารเปิดปิดเป็นแบบท่ีง่ายกว่าเดิม  โดยใช้อุปกรณ์สารกึงตัวน าเช่น MOSFET 
หรือ IGBT หรืออื่นๆ แล้วแต่ความเหมาะสม เช่นขนาดกระแสแรงดันท่ีต้องการควบคุม  

 
 

รูปที ่8.4 Schematic ของวงจร H-Bridge   
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

 

 
 

รูปที่ 8.5 การต่อบอร์ด Arduino ควบคุม H-Bridge   
(ที่มา www.Arduitronics.com)
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9 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 
รูปที่ 8.6 การต่อไอซี L293D ควบคุมดีซีมอเตอร์  

(ที่มา www.Arduitronics.com) 
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โปรแกรมที่ 8.1 การต่อบอร์ด Arduino ควบคุม H-Bridge  
const int in1Pin = 5;  // H-Bridge input pins 
const int in2Pin = 4; 
const int in3Pin = 3;  // H-Bridge pins for second motor 
const int in4Pin = 2; 

void setup(){ 
  Serial.begin(9600); 
  pinMode(in1Pin, OUTPUT); 
  pinMode(in2Pin, OUTPUT); 
  pinMode(in3Pin, OUTPUT); 
  pinMode(in4Pin, OUTPUT); 
  Serial.println("+ - sets direction of motors, any other key stops motors"); 
} 

void loop(){ 
    if ( Serial.available()) { 
      char ch = Serial.read(); 
      if (ch == '+') 
      { 
        Serial.println("CW"); 
        // first motor 
        digitalWrite(in1Pin,LOW); 
        digitalWrite(in2Pin,HIGH); 
        //second motor 
        digitalWrite(in3Pin,LOW); 
        digitalWrite(in4Pin,HIGH);   
      } 
     else if (ch == '-') 
      { 
        Serial.println("CCW"); 
        digitalWrite(in1Pin,HIGH); 
        digitalWrite(in2Pin,LOW); 
        digitalWrite(in3Pin,HIGH); 
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11 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

        digitalWrite(in4Pin,LOW); 
      } 
     else 
      { 
        Serial.print("Stop motors"); 
        digitalWrite(in1Pin,LOW); 
        digitalWrite(in2Pin,LOW); 
        digitalWrite(in3Pin,LOW); 
        digitalWrite(in4Pin,LOW); 
      } 
    } 

} 
 

เมื่ออัพโหลดโปรแกรมเสร็จแล้วทุกอย่างถูกต้อง หน้าจอแสดงข้อความ Serial Monitor โดยจะเห็น
มอเตอร์หมุนทิศทางหนึ่งตอนกด "+" และทิศตรงข้ามตอนกด "-"  การกดอย่างอื่นจะหยุดหมุน 

 

 
 

รูปที่ 8.7 Serial Moniter  
(ที่มา www.Arduitronics.com) 
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8.2 การควบคุมดีซีมอเตอร์ด้วย Arduino 
การควบคุมความเร็วรอบของ DC Motor ด้วยเทคนิค Pulse Width Modulation (PWM)  

 

 
 

รูปที่ 8.8 ออสซิโลสโคปแสดงสัญญาณ PWM  
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

   PWM (Pulse Width Modulation) คือ การมอดูเลตสัญญาณให้มีความกว้างตามสัดส่วนท่ีก าหนด บน
ความถ่ี Carrier ท่ีต้องการใช้งาน  ซึ่งโดยปกติแล้วจะใช้ประโยชน์ในการควบคุมการเปิดปิดของวงจรอิเล็กทรอนิกส์
ก าลัง เช่น วงจรบัก  วงจรบูส  วงจรบักบูส เป็นต้น  

นอกจากนี้ยังใช้สามารถใช้ประกอบกับวงจร H - Bridge เพื่อควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร์  หรือว่า
วงจรพื้นฐานเช่นต้องการจะหรี่หลอด LED ก็ได้อีกด้วย พารามิเตอร์ท่ีใช้ระบุรูปร่างหน้าตาของ PWM ท่ีส าคัญมี 2 
ค่าด้วยกันคือ ความถ่ีของคล่ืนพาหะ (Carrier Frequency)  และ อัตราส่วนหน้าท่ี (Duty Ratio)      

Carrier Frequency ใน Arduino มีความถี่ประมาณ 490 Hz ในกรณีท่ีใช้ Library ปกติใน Arduino IDE 
และยังสามารถปรับให้มีความถ่ีสูงขึ้นเป็นค่าอื่นๆ เช่น 31.25 kHZ ได้อีกด้วย  
   Duty Ratio  คือสัดส่วนของเวลาท่ีจ่ายแรงดันต่อคาบของ  Carrier Frequency  ซึ่งกรณีท่ีเห็นในรูปท่ี 
8.8 คือเวลาท่ีจ่ายแรงดัน 1.02  มิลลิวินาที  ต่อคาบ 2.04 มิลลิวินาที ซึ่งจะได้ Duty Ratio = 50% 
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13 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 
โปรแกรมที่ 8.3 การให้แรงดัน PWM ออกที่ขา 3 โดยมี Duty Ratio = 50% 

int ledPin = 3;      // LED connected to digital pin 9 
int val = 0;          // variable to store the read value 

void setup() 
{ 

    pinMode(ledPin, OUTPUT);   // sets the pin as output 
} 

void loop() 
{ 
analogWrite(3, 128);   

// analogRead values go from 0 to 1023, analogWrite values from 0 to 255 
}  
 

รูปท่ี 8.9 แสดงใหเ้ห็นว่ามี Carrier Frequency เท่าเดิม เพราะยังใช้ PWM จาก LIbrary ปกติ  ต่อไปปรับ
ให้เวลาท่ีเปิด เป็น 0.51 มิลลิวินาที  ซึ่งจะได้ Duty Ratio = 25%  

 

 
 

รูปที่ 8.9 สัญญา PWM ความถ่ี Carrier ที่ 490 Hz   
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

พิจารณารูปท่ี 8.9 ก าหนดให้ PWM Port 3  ในการก าเนิดสัญญาณนี้  โดยใช้ค าส่ัง analogWrite                      
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(3, 128)  ซึ่งหมายถึงการเขียนให้ออก Port 3 โดยมีสัดส่วน Duty Ratio คือ 128/256 หรือ 50% นั่นเอง การท่ีใช้
ค าส่ัง analogWrite แต่สัญญาณไปออกขา Digital(PWM)  ก็เป็นเพราะ Arduino Board อย่าง UNO ไม่มี 
Analog Output channel มีแต่ PWM Output ท่ี Pin ด้าน Digital  
  สัญญา PWM ถึงแม้จะมีความถี่ Carrier ท่ี 490 Hz สามารถใช้ในการควบคุมมอเตอร์กระแสตรงโดยใช้
วงจร H-Bridge โดย PWM ใช้ได้กับ IC เบอร์ L298P และ L293 หรือ Motor Shield นอกจากนี้ถ้าจะต่อวงจร
สร้าง H-Bridge กรณีท่ีมอเตอร์มีขนาดใหญ่กว่า 2 A โดยต่อเข้ากับขา INPUT ของ IC ท่ีใช้และต่อกราวด์ของ 
Arduino กับแหล่งจ่ายแรงดันหลักของมอเตอร์ 

 
 

รูปที่ 8.10 วงจร H-Bridge โดย PWM ใช้กับ IC เบอร์ L293D 
 (ที่มา www.Parduitronics.com) 

   อีกหนึ่งรูปแบบท่ีมีการประยุกต์ใช้งานคือวงจร Switching Power Supply คือการปรับให้ Arduino 
ก าเนิดสัญญา PWM แบบความถี่สูงๆ เช่น 31.25 kHz การใช้งาน Arduino ในส่วนนี้ต้องเข้าไปแก้ไข Register 
จ านวน 4 ตัวใน Atmel 328 ท่ีใช้เป็นตัวไมโครคอนโทรลเลอร์ของ Arduino UNO  ใช้ส าหรับการท างานกับวงจร 
Power Electronics เพราะความถี่ 490 Hz ไม่เพียงพอส าหรับการท า Switching Power Supply แบบต่างๆ ก็
เพราะว่าขนาดของ Capcitor กับ Inductor ในวงจรเพื่อใช้ Filter ความถ่ีจะต้องมีขนาดใหญ่มาก  

โปรแกรมท่ี 8.9 เป็นการสร้าง PWM ท่ี Carrier Frequency 31.25 kHz โดยมี Duty Ratio = 50% หรือ 
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15 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

ก าหนดให้มีค่า 128 ในโปรแกรมท่ี 8.4 นั่นเอง และให้มีสัญญาณออกที่ขา 11  
โปรแกรมที่ 8.4  
การสร้าง PWM ท่ี Carrier Frequency 31.25 kHz โดยมี Duty Ratio = 50% 

void setup(){ 
     pwmSetup(); 

} 
void loop(){ 

     int Duty = 128;//type in the voltage you want. Refer to guide on limiting 
     OCR2A = Duty; 

} 
void pwmSetup(){//just run once at setup 

     pinMode(11, OUTPUT); //OCR2A 
     TCCR2A = _BV(COM2A1) | _BV(COM2B1) | _BV(WGM20);  
  //phase correct pwm 31250hz 
     TCCR2B = _BV(CS20); 

//change this as datasheet says to mainly get different pwm frequencies 
     OCR2A = 0; 
     OCR2B = 0;} 
 

 
 

รูปที่ 8.11 สัญญาณจากออสซิลโลสโคปมีความถ่ี 31.25 kHZ   
(ที่มา www.Arduitronics.com) 
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สังเกตุได้จากรูปท่ี 8.11 สัญญาณจากออสซิลโลสโคปมีความถี่ 31.25 kHZ  (อ่านได้ประมาณ 31.4 kHz) 
โดยจะเห็นว่ามี Duty ratio 50% ตามท่ีต้ังไว้เป็น 128 ตามต้องการ 

 
8.3 การควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 

    ในหัวข้อท่ี 8.1 ได้น าเสนอการควบคุม DC Motor สาเหตุท่ีต้องศึกษา DC Motor ก่อนก็เพราะว่าการ
ท างานของมอเตอร์ชนิดอื่นๆ เช่น Stepper Motor จะมีพื้นฐานมาจาก DC Motor ในบางด้านแต่ Stepper 
Motor จะมีความซับซ้อนกว่าท้ังหลักการท างานและการควบคุม 
 

 
 

รูปที่ 8.12 บอร์ดขับสเตปมอเตอร์  
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

Stepper Motor หรือ Stepping Motor มีข้อดีท่ีส าคัญคือการควบคุมต่ าแหน่งของการหมุนได้อย่าง
แม่นย า โดยไม่ต้องใช้การควบคุมแบบป้อนกลับ (Feedback Control) ด้วยเหตุนี้ จึงเป็นท่ีนิยมใช้ในอุปกรณ์ท่ี
ต้องการควบคุมต าแหน่งและมุมอย่างแม่นย า เช่นพริ้นเตอร์ สแกนเนอร์ เครื่องเล่นแผ่นดิสค์ เป็นต้น        

8.3.1 หลักการของการท างานของ Stepper Motor 
หลักการของการท างานของ Stepper Motor  คือการบังคับให้แม่เหล็กถาวรบนแกนโรเตอร์ หมุนไปตาม

ทิศการบังคับของขดลวดท่ีติดต้ังบนสเตเตอร์ จะซับซ้อนกว่า DC Motor ตรงท่ีการบังคับให้หมุนนั้นไม่ได้เป็นแค่การ
ใส่แรงดันคงท่ีไปท่ีขั่วบวกลบเท่านั้น ต้องใส่แรงดันให้ถูกต้องจากจังหวะท่ีควรจะเป็นดังรูปท่ี 8.12 ถึงจะหมุนได้ 

 
 

http://www.arduitronics.com/product/30/stepper-motordriver-board
http://www.arduitronics.com/product/30/stepper-motordriver-board
http://www.arduitronics.com/product/30/stepper-motordriver-board
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รูปที่ 8.13 การจ่ายกระแสไฟฟ้าเข้าไปที่ขดลวดทีละขด  
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/) 

จะเห็นว่ามีขดลวดท่ีควบคุมการหมุน โดยแต่ละขดห่างกัน 90 องศา การหมุนก็จะท าโดยการจ่ายกระแส
เข้าไปท่ีขดลวดทีละขด เพื่อท าให้เกิดสนามแม่เหล็ก ซึ่งจะไปดูดให้แม่เหล็กถาวะท่ีอยู่บนโรเตอร์เคล่ือนท่ี  โดยทิศ
ของการหมุนก็จะขึ้นกับล าดับการจ่ายกระแสเข้าไปท่ีขดลวด โดยการบังคับในลักษณะนี้เรียกว่า Single coil 
excitation หรือการกระตุ้นทีละขดลวด โดยจะมีการกระตุ้นหรือการจ่ายกระแสเข้าขดลวดอยู่ 4 จังหวะต่อการ
หมุน 1 รอบ อีกรูปแบบนึงจะซับซ้อนกว่าแต่จะให้ทอร์กมากกว่า คือการป้อนแบบ Full Step Drive หรือการป้อน
แบบทีละ 2 ขดลวด 

 
 

รูปที่ 8.14 การจ่ายกระแสไฟฟ้าเข้าไปที่ขดลวดทีละสองขด 
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/) 

http://www.pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/
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ถ้าต้องการควบคุมให้มีความละเอียดมากขึ้นอีก สามารถท าได้โดยสามารถคุมให้มอเตอร์หมุนได้ละเอียดขึ้น
จาก 90 องศา เหลือ 45 องศา โดยท่ีไม่ต้องปรับเปล่ียนตัวฮาร์ดแวร์ใดๆ เป็นเพียงการเปล่ียนวิธีการจ่ายกระแสเข้า
ขดลวดเท่านั้น  

แต่ Stepper Motor ท่ีใช้จริงมีการพัฒนาต่อ โดยเพิ่มจ านวนขดลวดและปรับให้แม่เหล็กถาวรมีซี่ (Teeth) 
ซึ่งท าหน้าท่ีเป็นจ านวนขั้วของแม่เหล็กมากขึ้น  การเพิ่มจ านวนซี่โดยแต่ละซี่เป็นขั้วเหนือและขั้วใต้สลับกันนั้น 
สามารถท าได้โดยเอาเหล็กท่ีมีสภาพความน าแม่เหล็กมาขึ้นรูปเป็นจานท่ีมีซี่อยู่รอบๆ จากนั้นขั้นตอนการควบคุมก็มี
หลักการเดียวกับ Stepper Motor ท่ีหมุนได้ทีละ 90 องศา 
    เนื่องจาก Stepper Motor ท่ีใช้กันจริงๆ มีซี่และขดลวดมาก จึงท าให้สามารถควบคุมการหมุนได้ละเอียด
มากๆ  โดยการควบคุม 1 Cycle จะท าให้มอเตอร์หมุนไป 0.9 - 5 องศา แล้วแต่เทคนิคท่ีใช้ในการควบคุมการหมุน 
 

 
 

รูปที่ 8.15 การเพิ่มจ านวนขดลวดและปรับให้แม่เหล็กถาวรมีซ่ี (Teeth) 
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/) 

สังเกตุเห็นว่ามีขดลวดอยู่ 6 ขดลวด การท างานจะต้องควบคุมเป็นขั้น ให้ครบ 75 ขั้นจึงหมุนได้ครบ 1 รอบ 
หรือ 5 องศาต่อขั้นการเรียงขดลวด 6 ขดก็ไม่ได้วางห่างกัน 60 องศาแบบตรงๆ ถ้าท าแบบนั้นมอเตอร์จะไม่
หมุน แต่ต้องเรียงให้คู่แรกคือขดลวดบนสุดและล่างสุดวางห่างจากคู่ท่ีสอง และสามเป็นมุม 60 + 5  = 65 
องศา  เพื่อให้มันหมุนทีละ 5 องศา มุมต่างนี้มีผลต่อการควบคุมและการเขียนโปรแกรม  
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หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

19 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 
 

รูปที่ 8.16  ลักษณะของแกนโรเตอร์แบบแม่เหลก็ถาวรมีซ่ี (Teeth) 
(ที่มา www.Pcbheaven.com)  

อุปกรณ์จริงอย่างรูปท่ี 8.16 จะเห็นว่ามี 2 จาน แต่ละจานมี 50 ซี่  ท าให้รวมมีซี่ท่ีสร้างเป็นขั้วเหนือและใต้
รวม 100 ซี่ 

ส าหรับ Stepper Motor ท่ีมีใช้กันอยู่จะมี 2 แบบ ขึ้นกับการต่อขดลวดภายในมอเตอร์ ได้แก่แบบ 
Unipolar และแบบ Bipolar แบบท่ีนิยมใช้คือแบบ Unipolar เพราะว่าการควบคุมง่ายกว่า เนื่องจากไม่ต้องกลับ
ทิศของกระแสท่ีป้อนเข้าไปท่ีขดลวด แต่ถ้าเป็นแบบ Bipolar กท็ าได้ยาก แต่สามารถประยุกต์ใช้งานได้มากกว่า  
ใน Stepper Motor  จริงๆนั้นขดลวดจะท างานเป็น 2 ชุด (ถึงแม้จะมีขดลวดมากกว่า 4 ก็ตาม)  ถ้าตามรูปท่ี 8.17 
คือ a กับ b โดยมี 1 กับ 2 เป็นแหล่งจ่ายไปบวกลบ และ 1a 1b 2a 2b เป็นตัวก าหนดทิศทางการไหลของกระแส
ผ่านขดลวดท้ังสอง 
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หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

20 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

 
การท าให้ Stepper Motor หมุนแบบง่ายท่ีสุดก็คือ การจ่ายไฟเข้าไปทีละขดตามล าดับ 1a  2a 1b 2b 

เรียกวิธีการควบคุมแบบนี้ว่า "Wave Drive" การท าให้ Stepper Motor หมุนแบบ Full Step Drive ท าได้โดยให้
กระแสไหลผ่านขดลวดทีละ 2 ขด ท าให้ได้ทอร์กออกมามากกว่าแบบแรกประมาณ 2 เท่า ซึ่งเป็นวิธีท่ี library  ของ 
Arduino เลือกใช้   

 

 
 

 รูปที่ 8.17 Unipola Stepper motor 
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/) 

 
     
 
 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

21 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 
 

รูปที่ 8.18 การป้อนกระแสไฟฟ้าให้กับ Stepper motor แบบต่างๆ 
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/)



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

22 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

 
 

รูปที่ 8.19 การวางขั้วแม่เหล็กถาวรใน Stepper motor 
(ที่มา www.Pcbheaven.com/wikipages/How_Stepper_Motors_Work/) 

ข้อมูลท่ีส าคัญอีกอย่างท่ีควรทราบคือการท างานของ Stepper Motor  นั้นใช้กระแสท่ีสูงมากกว่าท่ี 
Arduino สามารถขับได้ ดังนั้นจึงต้องใช้วงจรขยายสัญญาณเรียกว่า "วงจร Darlington" เป็น IC ส าเร็จรูปเรียกว่า 
ULN2003AN  หรือรุ่นใกล้เคียง  

ตัวอย่างสเป็กของ Stepper Motor ท่ีจ าหน่ายโดยท่ัวไปรุ่น 28BYJ-48 – 5V Stepper Motor 

 Rated voltage ： 5VDC 

 Number of Phase 4 

 Speed Variation Ratio 1/64 

 Stride Angle 5.625° /64 

 Frequency 100Hz 

 DC resistance 50Ω±7%(25℃) 

 Idle In-traction Frequency > 600Hz 

 Idle Out-traction Frequency > 1000Hz 

 In-traction Torque >34.3mN.m(120Hz) 

 Self-positioning Torque >34.3mN.m 

 Friction torque 600-1200 gf.cm 

 Pull in torque 300 gf.cm 

 Insulated resistance >10MΩ(500V) 

 Insulated electricity power 600VAC/1mA/1s 
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หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

23 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

 Insulation grade A 

 Rise in Temperature <40K(120Hz) 

 Noise <35dB(120Hz) 
 

 
 

รูปที่ 8.20 วงจร Darlington" เป็น IC ส าเร็จรูปเบอร์ ULN2003AN  
(arduitronics.com) 

การน าไปใช้งาน เป็นตัวอย่างการน า Stepper Motor  ต่อร่วมกับ Potentiometer หรือ R ปรับค่าได้มา
ควบคุมต าแหน่งการหมุนของ Stepper Motor  
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หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

24 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

 
 

รูปที่ 8.21 การต่อ Stepper motor  ใช้งานร่วมกับ Arduino  
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

  
จากนั้นก็ต่อ Potentiometer เข้าท่ีช่อง A2 

 

 
 

รูปที่ 8.22 การต่อ Stepper motor  ใช้งานร่วมกับ Arduino และ Potentiometer 
(ที่มา www.Arduitronics.com) 

จะเห็นว่า R ปรับค่าได้หรือ Potentometer จะเป็นตัวก าหนดความเร็วและทิศทางการหมุนของ   
Stepper Motor  

 
 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

25 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

โปรแกรมที่ 8.4  Full Step 1 เฟส 
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 
int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed 
char val = '0'; 

void setup() { 
  //declare the motor pins as outputs 
  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 
  Serial.begin(9600); 
} 

void loop(){ 
 if (Serial.available()) 
  { 
    val = Serial.read(); 
    Serial.println(val); 
  } 
  if (val == '1'){ 
      clockwise();      
  } 
    if (val == '2'){ 
      counterclockwise();     
  }              
    if (val == '0'){ 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

26 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

}       
} 

void counterclockwise (){ 
  // 1 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 2 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay (motorSpeed); 
  // 3 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
} 

void clockwise(){ 
 // 1 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

27 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
  // 2 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay (motorSpeed); 
  // 3 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
} 
 

โปรแกรมที่ 8.5 Code Full Step 2เฟส 
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 
int motorSpeed = 3;     //variable to set stepper speed 
char val = '0'; 

void setup() { 
  //declare the motor pins as outputs 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

28 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 
  Serial.begin(9600); 
 } 

void loop(){ 
 if (Serial.available()) 
 { 
    val = Serial.read(); 
    Serial.println(val); 
 } 
 if (val == '1'){ 
      clockwise();      
  } 
 if (val == '2'){ 
      counterclockwise();     
  }              
 if (val == '0'){ 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  }       
} 
void counterclockwise (){ 
  // 1 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

29 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

  // 2 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay (motorSpeed); 
  // 3 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
} 

void clockwise(){ 
 // 1 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
  // 2 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay (motorSpeed); 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

30 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

  // 3 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
} 
  

โปรแกรมที่ 8.6 Code Half Step  
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 
int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed 
char val = '0';  

void setup() { 
  //declare the motor pins as outputs 
  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 
  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 
  Serial.begin(9600); 
}  

void loop(){ 
 if (Serial.available()) 
  { 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์

 

31 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

    val = Serial.read(); 
    Serial.println(val); 
  } 
  if (val == '1'){ 
      clockwise();      
  } 
  if (val == '2'){ 
      counterclockwise();     
  }              
  if (val == '0'){ 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  }       
} 

void counterclockwise (){ 
  // 1 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 2 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay (motorSpeed); 
  // 3 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 



 

หน่วยที่ 8  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino                                      เรียบเรียงโดยครูทันพงษ์  ภู่รักษ ์
 

32 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 5 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 6 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay (motorSpeed); 
  // 7 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
  // 8 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
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  delay(motorSpeed); 
}  

void clockwise(){ 
  // 1 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 2 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  delay (motorSpeed); 
  // 3 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 4 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
  delay(motorSpeed); 
  // 5 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
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  delay(motorSpeed); 
  // 6 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  delay (motorSpeed); 
  // 7 
  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
  // 8 
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
  delay(motorSpeed); 
} 
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สรุปเนื้อหาสาระส าคัญ 

  
 หลักการของการท างานของ Stepper Motor  คือการบังคับให้แม่เหล็กถาวรบนแกนโรเตอร์ หมุนไปตาม
ทิศการบังคับของขดลวดท่ีติดต้ังบนสเตเตอร์ จะซับซ้อนกว่า DC Motor ตรงท่ีการบังคับให้หมุนนั้นไม่ได้เป็นแค่การ
ใส่แรงดันคงท่ีไปท่ีขั่วบวกลบเท่านั้น ต้องใส่แรงดันให้ถูกต้องจากจังหวะท่ีควรจะเป็น โดยมีขดลวดท่ีควบคุมการ
หมุนแต่ละขดห่างกัน 90 องศา การหมุนก็จะท าโดยการจ่ายกระแสเข้าไปท่ีขดลวดทีละขด เพื่อท าให้เกิด
สนามแม่เหล็ก ซึ่งจะไปดูดให้แม่เหล็กถาวะท่ีอยู่บนโรเตอร์เคล่ือนท่ี โดยทิศของการหมุนก็จะขึ้นกับล าดับการจ่าย
กระแสเข้าไปท่ีขดลวด โดยการบังคับในลักษณะนี้ เรียกว่า Single coil excitation หรือการกระตุ้นทีละขดลวด              
มีการกระตุ้นหรือการจ่ายกระแสเข้าขดลวดอยู่ 4 จังหวะต่อการหมุน 1 รอบ อีกรูปแบบนึงจะซับซ้อนกว่าแต่จะให้
ทอร์กมากกว่าคือการป้อนแบบ Full Step Drive หรือการป้อนแบบทีละ 2 ขดลวด ถ้าต้องการควบคุมให้มีความ
ละเอียดมากขึ้นอีก สามารถท าได้โดยควบคุมให้มอเตอร์หมุนได้ละเอียดขึ้นจาก 90 องศา เหลือ 45 องศา โดยท่ีไม่
ต้องปรับเปล่ียนตัวฮาร์ดแวร์ใดๆ  
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เร่ือง  การควบคุมดีซีและสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino        ใช้เวลา 20 นาที  
******************************************************************************************************* 
ค าช้ีแจง  แบบฝึกหัดมีท้ังหมด 2 ตอน ประกอบด้วยตอนท่ี 1 และตอนท่ี 2 (20 คะแนน) 
            1. แบบฝึกหัดตอนท่ี 1 เป็นค าถามแบบถูก-ผิด มีท้ังหมด 10 ข้อ (10 คะแนน)  
     2. แบบฝึกหัดตอนท่ี 2 เป็นค าถามแบบปรนัย มีท้ังหมด 10 ข้อ (10 คะแนน) 
 

                                         
 
ค าช้ีแจง    ให้ผู้เรียนกาเครื่องหมายถูก  ในข้อท่ีคิดว่าถูก และกาเครื่องหมายผิด  ในข้อท่ีคิดว่าผิด 
 
                1. Stepping motor มีข้อดีท่ีส าคัญคือการควบคุมต่ าแหน่งของการหมุนได้อย่างแม่นย า 
         2. การท างานของ Stepper motor การบังคับให้แม่เหล็กถาวรบนแกนโรเตอร์ หมุนไปตามทิศการ 
บังคับของขดลวดท่ีติดต้ังบนสเตเตอร์ 
                3. การบังคับให ้Stepping motor หมุนนั้นไม่ได้เป็นแค่การใส่แรงดันคงท่ีไปท่ีขั่วบวกลบเท่านั้น ต้อง
ใส่แรงดันให้ถูกต้องจากจังหวะท่ีควรจะเป็น 
             4. ขดลวด Stepping motor ท่ีควบคุมการหมุนแบบส่ีขั้ว แต่ละขดห่างกัน 60 องศา   
         5. การหมุน Stepping motor ท าโดยการจ่ายกระแสเข้าไปท่ีขดลวดทีละขดเพื่อท าให้เกิด 
สนามแม่เหล็ก ซึ่งจะไปดูดให้แม่เหล็กถาวะท่ีอยู่บนสเตเตอร์เคล่ือนท่ี     
         6. ทิศของการหมุน Stepping motor ขึ้นกับล าดับการจ่ายกระแสเข้าไปท่ีขดลวด 
            7. การบังคับ Stepping motor ในลักษณะนี้เรียกว่า Single coil excitation หรือการกระตุ้นทีละ
ขดลวด 
          8. การกระตุ้น Stepping motor หรือการจ่ายกระแสเข้าขดลวดอยู่ 4 จังหวะต่อการหมุน 1 รอบ 
         9. การป้อน Stepping motor แบบ Full Step Drive หรือการป้อนแบบทีละ 2 ขดลวด      
         10. สามารถควบคุมการหมุน Stepping motor ได้ละเอียดมาก โดยการควบคุม 1 Cycle จะท าให้
มอเตอร์หมุนไป 0.9 - 5 องศา 
 
 
 

 

   แบบฝึกหัดหน่วยท่ี 8 
 

แบบฝึกหัดตอนที่ 1 
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37 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

                                             
ค าช้ีแจง  ให้ผู้เรียนเลือกค าตอบท่ีถูกท่ีสุดแล้วกาเครื่องหมายกากบาท () ให้ครบทุกข้อ 
1. มอเตอร์ไฟฟ้าแบ่งออกตามการใช้ของกระแสไฟฟ้าได้ 2 ชนิด คือ 

ก.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสูง / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสต่ า 
ข.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ค.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสบวก / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสลบ 
ง.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสบ้าน / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสโรงงาน 

2. กระแสไฟฟ้าทีไหลเข้าไปในมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจะไหลเข้าไปท่ีใด 
ก.  คอมมิวเตเตอร์ / ขดลวดอาร์มาเจอร์ 
ข.  ขดลวดอาร์มาเจอร์ / ขดลวดสนามแม่เหล็ก 
ค.  แปรงถ่าน / คอมมิวเตเตอร์ 
ง.  แปรงถ่าน / ขดลวดอาร์มาเจอร์ 

3. คุณสมบัติของเส้นแรงแม่เหล็กเป็นอย่างไร 
ก.  หักล้างกันในทิศทางตรงข้าม 
ข.  เสริมแรงทิศทางเดียวกัน 
ค.  หักล้างกันในทิศทางตรงข้าม และ เสริมแรงทิศทางเดียวกัน เกิดแรงบิดในตัวอาร์มาเจอร์  
ง.  เกิดสนามแม่เหล็ก 2 สนาม ในขณะเดียวกัน 

4. ทุ่นอาร์มาเจอร์คือ 
     ก.  ส่วนท่ีหมุน 
     ข.  ส่วนอยู่กับท่ี 

   

     ค.  ขดลวดสนามแม่เหล็ก 
     ง.  ขดลวด 

   

5. การน ากระแสตรงมาตัดผ่านสนามแม่เหล็ก ท าให้เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสมเพื่อ 
     ก.  สร้างให้เกิดการหมุนของสเตเตอร์ 
     ข.  สร้างให้เกิดการหมุนของขดลวด 
     ค.  สร้างให้เกิดการหมุนของทุ่นอาร์มาเจอร์ 
     ง.   สร้างให้เกิดการหมุนของขดลวดสนามแม่เหล็ก    
 
 
 
                           

แบบฝึกหัดตอนที่ 2 
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6. วงจรท่ีใช้ในการควบคุมมอเตอร์แบบท่ีนิยมใช้กันเรียกว่า 
       ก.   A-Bridge 
       ข.   H-Bridge 

        

       ค.   R-Bridge 
       ง.   T-Bridge 

 

7. หลักการแก้ไขสัญญาณรบกวนท าได้หลายแบบ เช่นต่อกันในลักษณะวงจร 
       ก.   วงจร RL อินติเกรเตอร์ 
       ข.   วงจร RLC อินติเกรเตอร์ 

              

       ค.   วงจร LC อินติเกรเตอร์ 
       ง.   วงจร RC อินติเกรเตอร์ 

       

8. หากต้องการให้หมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให้ 
       ก.   S1 และ S4 ปิดวงจร  
       ข.   S2 และ S3 ปิดวงจร  และ S1 และ S4 เปิดวงจร      
       ค.   S1 และ S4 ปิดวงจร  และ S2 และ S3 เปิดวงจร      
       ง.   S2 และ S3 เปิดวงจร  

        

9. พารามิเตอร์ท่ีใช้ระบุรูปร่างหน้าตาของ PWM ท่ีส าคัญคือ 
       ก.   วงจรบัก  วงจรบูส   
       ข.   วงจรบักบูส 

    
 

       ค.   ความถ่ีของคล่ืนพาหะ (Carrier Frequency)  และอัตราส่วนหน้าท่ี (Duty Ratio) 
       ง.    ฟังก์ช่ันชะลอการท างานในหน่วยนาโนวินาที 

    
 

10. PWM (Pulse Width Modulation) คือ 
ก.   การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 
 ข.   การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 
 ค.   การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร์ 
 ง.   การมอดูเลตสัญญาณให้มีความกว้างตามสัดส่วนท่ีก าหนด 
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***************************************************************************************************    
ค าชี้แจง ให้ผู้เรียนทุกคนท าการทดลองตามปฎิบัติการทดลองหน่วยท่ี 8 เรื่อง การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตป 
มอเตอร์ด้วย Arduino ใช้เวลา 180 นาที ( 20 คะแนน) 
 
จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม  

1.  สามารถใช้ฟังก์ช่ันได้ถูกต้อง 
2.  สามารถแก้ปัญหาในการท างานของบอร์ด Arduino Uno R3 ได้  
3.  สามารถต่อใช้งานและอัพโหลดโปรแกรมให้กับบอร์ด Arduino Uno R3 ได้ 

         
อุปกรณ์การทดลอง 
  1. เครื่องคอมพิวเตอร์และโปรแกรม Arduino IDE 1.6.9   1  ชุด 
 2. USB Cable Arduino Uno R3     1  เส้น 
 3. Arduino Uno R3 Board      1 บอร์ด 

4. Hook-up Wires       10  เส้น 
5. Breadboard          1  แผง 
6. A Momentary Switch or Button     1  ตัว 
7. 9V DC Motor      1  ตัว 
8. 10k Ohm Potentiometer     1  ตัว 
9.  TIP120 Transistor      1  ตัว 
10. 1N4001 Diode      1  ตัว 
11. 9V Battery       1  ตัว 
12. Stepper Motor 
13. U2004 Darlington Array (if using a unipolar stepper)  1  ตัว 
14. SN754410ne H-Bridge (if using a bipolar stepper)  1  ตัว 
15. Power Supply Appropriate for your Particular Stepper 1  ตัว 
 
 
 
  

 

ปฏิบัติการทดลองหน่วยที่ 8 
เร่ือง  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
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40 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  
 

     ข้อควรระวัง 
 1. ควรระวังไม่วางบอร์ด Arduino Uno R3 หรือชีลต่างๆ บนโต๊ะโลหะหรือท่ีวางท่ีเป็นโลหะเพราะอาจเกิด
การลัดวงจรของภาคจ่ายไฟได้ 

2. ไม่ควรต่อสายต่อวงจรในบอร์ด Arduino Uno R3 ท้ิงไว้  ควรถอดสายต่อวงจรออกให้หมด เพราะผล
การทดลองอาจเกิดการผิดพลาดไม่เป็นไปตามทฤษฎีได้ 

3. ไม่ควรถอดสายสายโหลด USB เข้าออกตลอดเวลา เพราะอาจท าให้ภาคจ่ายไฟของบอร์ด Arduino 
Uno R3 เสียหายได้ 

 
การทดลองที่ 8.1 การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วย Arduino 

Hardware Required 

1. Arduino Board 
2. A momentary switch or button 
3. 10k ohm resistor 
4. breadboard 
5. hook-up wire 
6. 9V DC motor 
7. TIP120 transistor 
8. 1N4001 diode 
9. 9V battery 
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41 เอกสารประกอบการสอนวิชาไมโครคอนโทรลเลอร์เบื้องต้น  

Circuit 

 
 

รูปที่ 8. 22 การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วย Arduino 

Schematic 

 

https://www.arduino.cc/en/uploads/Tutorial/AttachTransistorMotor_schem.png
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Code 

/* 
 by Scott Fitzgerald  
http://www.arduino.cc/en/Tutorial/TransistorMotorControl 
This example code is in the public domain. 
 */ 
// give a name to digital pin 2, which has a pushbutton attached 
int pushButton = 2; 
// the transistor which controls the motor will be attached to digital pin 9 
int motorControl = 9; 
// the setup routine runs once when you press reset: 
 
void setup() { 
  // make the pushbutton's pin an input: 
  pinMode(pushButton, INPUT); 
  // make the transistor's pin an output: 
  pinMode(motorControl, OUTPUT);   
} 
// the loop routine runs over and over again forever: 
void loop() { 
  // read the state of the button and check if it is pressed 
  if(digitalRead(pushButton) == HIGH){  
    // ramp up the motor speed 
    for(int x = 0; x <= 255; x++){ 
      analogWrite(motorControl, x); 
      delay(50); 
    } 
    // ramp down the motor speed 
    for(int x = 255; x >= 0; x--){ 
      analogWrite(motorControl, x); 
      delay(50); 
    }     
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  } 
  delay(1);        // delay in between reads for stability 
} 
 
ผลการทดลอง 

............................................................................................................................. ..............................................

..................................................................................... ......................................................................................

............................................................................................................................. ..............................................

............................................................................................................................. ..............................................

........................................................................................................................................................................... 
 

การทดลองที่ 8.2 การควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 

Hardware Required 

1. Arduino or Genuino Board 
2. 10k ohm potentiometer 
3. stepper motor 
4. U2004 Darlington Array (if using a unipolar stepper) 
5. SN754410ne H-Bridge (if using a bipolar stepper) 
6. power supply appropriate for your particular stepper 
7. hook-up wires 
8. breadboard 
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Circuits   Bipolar Motor  Circuit 

 

 

รูปที่ 8. 22 การควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 

Schematic 

 

https://www.arduino.cc/en/uploads/Tutorial/bipolarKnob_bblg.png
https://www.arduino.cc/en/uploads/Tutorial/bipolarKnob_schlg.png
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Code 

/* 
 Stepper Motor Control - speed control 
 Created 30 Nov. 2009 
 Modified 28 Oct 2010 
 by Tom Igoe 
 */ 
#include <Stepper.h> 
const int stepsPerRevolution = 200;  // change this to fit the number of steps per revolution 
// for your motor 
// initialize the stepper library on pins 8 through 11: 
Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8, 9, 10, 11); 
int stepCount = 0;  // number of steps the motor has taken 
void setup() { 
  // nothing to do inside the setup 
} 
void loop() { 
  // read the sensor value: 
  int sensorReading = analogRead(A0); 
  // map it to a range from 0 to 100: 
  int motorSpeed = map(sensorReading, 0, 1023, 0, 100); 
  // set the motor speed: 
  if (motorSpeed > 0) { 
    myStepper.setSpeed(motorSpeed); 
    // step 1/100 of a revolution: 
    myStepper.step(stepsPerRevolution / 100); 
  }} 
ผลการทดลอง 
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
............................................................................................................................................................... 
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สรุปผลการทดลอง 
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
........................................................................................................................................................................... 
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................
...........................................................................................................................................................................  
 
ปัญหาอุปสรรคหรือข้อเสนอแนะ 
...........................................................................................................................................................................
........................................................................................................................................................................... 
 
ตารางการประเมินผลคะแนนภาคปฏิบัติ 
 

หัวข้อการพิจารณาภาคปฏิบัติ ระดับคะแนน 

การทดลองที่ 8.1 การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วย Arduino 10 คะแนน 
การทดลองที่ 8.2 การควบคุมสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 10 คะแนน 
  
  
  
  
  

 
รวมคะแนนภาคปฏิบัติ 

   
  …........คะแนน 
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********************************************************************************** 

 
เร่ือง   การควบคุมดีซีและสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino     ใช้เวลา 20 นาท ี
วิชา   ไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองต้น           รหัสวิชา (2127-2107)                                                                          
ระดับชั้น  ประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.)                                            สาขาวิชา เมคคาทรอนิกส์ 
 
ค าช้ีแจง    1. แบบทดสอบมีท้ังหมด 10 ข้อ (10 คะแนน)  
        2. ให้ผู้เรียนเลือกค าตอบท่ีถูกท่ีสุดแล้วกาเครื่องหมายกากบาท () ลงในกระดาษค าตอบ 
1. มอเตอร์มอเตอร์ไฟฟ้า (Motor) หมายถึง 

2. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นต้นก าลังขับเคล่ือนท่ีส าคัญอย่างหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

3. กระแสไฟฟ้าในขดลวดสนามแม่เหล็ก (Field Coil) จะสร้างขั้วแม่เหล็กแบบใด 

4. DC Motor ประกอบด้วย 2 ส่วนหลักๆ ได้แก่ 
ก.   ทุ่นอาร์มาเจอร์ / สเตเตอร์ 
ข.   ขั้วแม่เหล็กเหนือ / ใต้ 
ค.   ขดลวดอาร์มาเจอร์ / ขดลวดสนามแม่เหล็ก  
ง.   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ / มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 
 

     ก.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานแสง 
     ข.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานไฟฟ้า 

     
 

        

     ค.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล 
     ง.   เครื่องกลไฟฟ้าท่ีเปล่ียนแปลงพลังงานกลเป็นพลังงานแสง 

         

     ก.   ราคาถูก 
     ข.   ทนทาน 

 

     ค.   ประหยัดไฟฟ้า 
     ง.    ปรับความเร็วได้ 

 

     ก.   ขั้วเหนือ-ใต้ 
     ข.   ขั้วสูง-ต่ า 

   

     ค.   ขั้วบน-ล่าง 
     ง.   ขั้วซ้าย-ขวา 

   

 

แบบทดสอบหลังเรียน หน่วยที่ 8 
เร่ือง  การควบคุมดีซีมอเตอร์และสเตปมอเตอร์ด้วย Arduino 
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5. หลักการท างานของ DC Motor คือ 
  ก.   กระแสสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ข.   แรงดันสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ค.   กระแสตรงตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 
  ง.   แรงดันสลับตัดผ่านสนามแม่เหล็ก เกิดทอร์กขึ้นในทิศท่ีเหมาะสม 

 

6. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอร์ได้อย่างไร 
       ก.   ควบคุมทิศทางของมอเตอร์   
       ข.   ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร์   
       ค.   ควบคุมการเดินหน้าและถอยหลังของมอเตอร์     
       ง.    ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร์   
7. หากต้องการให้หมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหส้วิตซ์ท างานอย่างไร 
       ก.   S1 และ S4 ปิดวงจร  
       ข.   S2 และ S3 ปิดวงจร  และ S1 และ S4 เปิดวงจร      
       ค.   S1 และ S4 ปิดวงจร  และ S2 และ S3 เปิดวงจร      
       ง.   S2 และ S3 เปิดวงจร  
8. อุปกรณ์สารกึงตัวน าท่ีนิยมใช้ในวงจร H-Bridge คือ 
       ก.   TRIAC หรือ DIAC                                       
       ข.   DIODE หรือ ZENERDIODE 
       ค.   MOSFET หรือ IGBT 
       ง.   TRANSISTER   
9. หลักการของการท างานของ Stepper Motor คือ 
     ก.   การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 
     ข.   การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร์ 
     ค.   การจ่ายไฟเข้าไปทีละขดตามล าดับ 
     ง.   การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

 

        
 

10. วงจร Darlington เป็น IC ส าเร็จรูปมีช่ือเรียกว่า 
      ก.  7812  
      ข.  L298P  

        

      ค.  ULN2003AN 
      ง.  1N4001 
 
 
  
 
 
 

        


