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บทคัดย่อ 

ในปัจจุบันเครื่องจักรในโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆล้วนมีการ
ใช้งานมอเตอร์เป็นจ านวนมากซึ่งมอเตอร์จะถูกใช้งานอย่าง
ต่อเนื่องและติดต่อกันเป็นระยะเวลานานมอเตอร์ที่ถูกใช้งานอย่าง
ต่อเนื่องย่อมท่ีจะมีประสิทธิภาพในการท างานลดลงหรือเกิดความ
เสียหายขึ้นได้ในขณะใช้งานท าให้ส่งผลกระทบต่อกระบวนการ
ผลิตจากสาเหตุนี้จึงมีแนวความคิดในการจัดท าอุปกรณ์ส าหรับ
ตรวจสอบประสิทธิภาพของมอเตอร์โดยใช้หลักการของการวัดค่า
กระแสไฟฟ้าของมอเตอร์ในแต่ละเฟสเพื่อน ามาตรวจสอบสุขภาพ
ของมอเตอร์และใช้ในการวิเคราะห์หาสาเหตุและเป็นส่วนหนึ่งใน
การจัดท าแผนซ่อมบ ารุงรวมถึงลดผลกระทบต่อกระบวนการผลิต
ให้มากที่สุด จากผลการด าเนินงานวิจัยพบว่าอุปกรณ์ส าหรับ
ตรวจสอบประสิทธิภาพของมอเตอร์สามารถท างานเป็นไปตาม
ขอบเขตที่ก าหนดคือสามารถวัดค่ากระแสไฟฟ้าในย่านต่างๆได้
แสดงผลและสามารถส่งข้อมูลเพื่อตรวจสอบแบบไร้สายรวมถึง

สามารถเก็บข้อมูลเพื่อในไปวิเคราะห์ได้ผ่านทางโปรแกรมที่
สามารถใช้งานได้ง่าย 

ค าส าคัญ : มอเตอร์ เฟส ตรวจสอบแบบไร้สาย 
 
ABSTRACT 

Several motors are currently being put to use in a 

wide variety of industrial machines. The motor will be 

utilized continuously for a long period of time and will 

also be used continuously. Motors that are used 

continuously will gradually lose some of their 

efficiency, and there is also a danger that they will be 

damaged as a result of being operated, which would 

disrupt the production process. As a result, one 

possible solution is to create a tool that can evaluate 

the performance of the motor. By measuring the 

current passing through each phase of the motor, one 

may determine the state of the motor and conduct an 

investigation into its cause. This is a necessary step in 

the maintenance plan, which also includes reducing 

the impact on the production process to the maximum 
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extent possible. According to the results of the 

research, the equipment that is used to assess the 

performance of the motor can operate within the 

following range: It can measure the current in a 

variety of ranges, display the data, and send it to be 

checked wirelessly. It can also gather data for analysis 

with the help of a simple program. 

Keywords: Motor, Phase, Check wirelessly 

 

 

1. บทน า 

ในปัจจุบันเครื่องจักรในโรงงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ ล้วนมีการใช้
งานมอเตอร์ เป็นจ านวนมาก ซ่ึงมอเตอร์จะถูกใช้งานต่อเน่ืองและ
ติดต่อกันเป็นระยะเวลานาน มอเตอร์ที่ถูกใช้งานอย่างต่อเน่ืองย่อมท่ี
จะมีประสิทธิภาพในการท างานลดลง หรือเกิดความเสียหายขึ้นได้
ในขณะใช้งาน ท าให้ส่งผลกระทบต่อกระบวนการผลิต ความ
เสียหายท่ีเกิดขึ้นอาจจะมีมูลค่าความเสียหายมากถึงขั้นท่ี โรงงาน
จะต้องหยุดกระบวนการผลิตหากมอเตอร์ตัวน้ันเป็นตัวท่ีส าคัญกับ
กระบวนการผลิต 

จากท่ีผ่านมาได้มีบทความวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการวิเคราะห์
ประสิทธิภาพการท างานของมอเตอร์สามเฟส โดยการเฝ้าติดตาม
อาการท่ีสามารถขึ้นได้จากส่วนต่างของมอเตอร์ เช่น ตลับลูกปืน 
ขดลวดสเตเตอร์ โรเตอร์บาร์ และ อื่น ๆ ท่ีไม่ทราบสาเหตุได้ โดย
การวิเคราะห์ส่วนใหญ่การเสื่อมประสิทธิภาพของมอเตอร์ใน
อุตสาหกรรม ส่วนใหญ่มาจากส่วนของตลับลูกปืนมากถึง 40% ซ่ึง
เกิดจากหมุนต่อเนื่องและเนื่องจากสภาวะท่ีมีการเปลี่ยนแปลงโหลด
ในการท างาน และอีกปัจจัยนึงมาจากสาเหตุของขดลวดสเตเตอร์ ถึง 
38% โดยท่ีเกิดจากการพันลดขวด ฉนวนท่ีเคลือบลวดทองแดง
เสื่อมสภาพจึงอาจจะท าไปสู่การซ็อตกันระหว่างขดลวดได้ส่งผลต่อ
การหมุนตัวของมอเตอร์และปริมาณการกินกระแสแต่ละเฟสท่ีไม่
สมดุลกัน 

ส าหรับตัวบ่งชี้สาเหตุท่ีอาจน าไปสู่การเริ่มเสื่อมสภาพของ
มอเตอร์โดยใช้สามารถใช้เซนเซอร์ในการตรวจวัดได้มีดังน้ี 1. การ
สั่นสะเทือนของตัวมอเตอร์ขณะท างาน 2. ปริมาณกระแสใน
ขดลวดสเตเตอร์ของแต่ละขด 3. ปริมาณฟลักซ์แม่เหล็กในแนวแกน
การหมุน (Axial Magnetic Flux) เพือ่ตรวจวัดการรั่วไหลของฟลักซ์ 

 
 

แม่เหล็กและความถี่พื้นฐานของมอเตอร์ 4. การวัดค่าของอุณภูมิ
ของ ตลับลูกปืน ขดลวดสเตเตอร์ เพื่อกันไม่ให้มอเตอร์ท างานเกิน
ความสามารถที่วัสดุโคร้งสร้างของมอเตอร์จะทนได้ 

ในกระบวนการวิเคราะห์สัญญาณท่ีได้จากเซนเซอร์น้ัน จาก
บทความ [5] ได้อาศัยค่าสถิติของ ค่ากระแส RMS ในขดลวดสเต
เตอร์ในการวัดปริมาณการสั่นสะเทือนของมอเตอร์ในขณะท่ีมีโหลด
มากระท า [6], [7], [8], [9] ได้ใช้การวิเคราะห์เชิงความถี่ 
(Frequency Analysis) แบบทันเวลา(Real time) โดยใช้ฟูเรียร์
ทรานสฟอร์ม เพื่อค้นหาความถี่ต่าง ๆ ออกมาโดยปกติจะมีความถี่
พื้นฐานท่ีทราบอยู่แล้วของมอเตอร์สามเฟสคือ จ านวนโพลของ
มอเตอร์ ซ่ึงถ้ามีความถี่อื่นเข้ามาปนแสดงว่าอาจเกิดจากตัวตลัป
ลูกปืนท่ีเริ่มเสื่อมสภาพท าให้การหมุนของแกนโรเตอร์ไม่ราบเรียบ 
เกิดความไม่สมดุลของจุดหมุน ท าให้มีการกินกระแสท่ีมากขึ้น และ
เกิดการสั่นสะเทือนตามมา [10] ได้ใช้วิธีการวิเคราะห์เชิงความถี่
อาศัยกระบวนการทางคณิตศาสตร์คือ การแปลงเวฟเล็ต (Wavelet 
Transform) ซ่ึงถ้าใช้ฟูเรียร์ทรานสฟอร์มวิเคราะห์ สเปกตัมความถี่
ออกมาจะไม่มีการเปลี่ยนแปลงไปขึ้นอยู่กับโหลดทางกลเข้ามา
กระท าต่อมอเตอร์ท าให้มีการสั่นสะเทือนตลอดเวลา ด้วยเหตุผลท่ี
กล่าวมาน้ีจึงใช้ การแปลงเวฟเล็ต เพื่อแยกกลุ่มของสัญญาณท่ีไม่ใช้
สัญญาณไซน์ (Sinusoidal ) ในการอ้างอิงของการวิเคราะห์ และท า
การรวมผลของความถี่อื่นท่ีไม่เกี่ยวข้องให้อยู่ในรูปของสัญญาณพัลส์ 
(Pulse) และบทความ [11], [12] ได้น าเสนอวิธี ปาร์เวกเตอร์ 
(Park’s Vector) ซ่ึงเป็นการค านวณการแสท้ังสามเฟสแบบเวกเตอร์ 
ซ่ึงผลลัพท์จะให้ค่ากระแส 

dI  (กระแสควบคุมฟลักซ์แม่เหล็ก) และ 

qI  (กระแสควบคุมแรงบิด) น ามารวมกันและพ็อตกราฟออกมาเป็น
กราฟเชิงพื้นท่ีโดยซึ่งสามารถอธิบายค่าอุณหภูมิท่ีเกิดขึ้นขอมอเตอร์
และ ลักษณะการเยื้องศูนย์การหมุนของมอเตอร์ได้ 

จากสาเหตุน้ีจึงมีแนวความคิดในการจัดท าอุปกรณ์ส าหรับ
ตรวจสอบประสิทธิภาพของมอเตอร์ โดยใช้หลักการของการวัดค่า
กระแสไฟฟ้าของมอเตอร์ในแต่ละเฟส เพื่อน ามาตรวจสอบสุขภาพ
ของมอเตอร์และใช้ในการวิเคราะห์หาสาเหตุ เพื่อเป็นส่วนหน่ึงใน
การจะท าแผนซ่อมบ ารุง เพื่อลดผลกระทบต่อกระบวนการผลิตให้
มากที่สุด 
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รูปที่ 1 เงื่อนไขการท างานของระบบตรวจสอบเฝ้าระวังมอเตอร์ 3 
เฟส 
 

โดยกระบวนการหลักการท างานของระบบตรวจสอบเฝ้าระวัง
มอเตอร์ 3 เฟส มีการท างานโดยเริ่มจากการใช้ Current 
Transformer ตรวจจับค่ากระแสของมอเตอร์ในแต่ละเฟส ซ่ึงมีตัว
โปรแกรม LabVIEW ท าการรับค่า ค านวนค่า เก็บบันทึกค่าท่ีวัดได้ 
และน าค่าท่ีบันทึกได้มาแสดงผลบนหน้าจอ  

วัตถุประสงค์ของงานวิจัยน้ี ได้แก่ การสร้างระบบตรวจสอบเฝ้า
ระวังมอเตอร์ 3 เฟส ด้วยโปรแกรม LabVIEW นอกจากน้ีตัว
โปรแกรมสามารถท่ีจะท าการตั้งค่า การแจ้งเตือนของกระแสไฟฟ้า
ของมอเตอร์ เพื่อท าการแจ้งเตือนไปยังผู้ใช้งาน ผ่านทาง Line 
Application 

2. การออกแบบการทดลอง 

การทดลองน้ีต้องใช้เซนเซอร์วัดกระแสประเภท CT Current 
โดยท่ีน าไปใช้ในการวัดไฟฟ้ากระแสสลับด้วยความสะดวกในการ
ติดตั้งเพราะไม่ต้องต่ออนุกรมกับโหลดจริงและมีพิกัดกระแสท่ี
หลากหลายประกอบกับราคาท่ีไม่แพงสามารถเพิ่มโหนดการวัดได้ 
การทดลองน้ีจะใช้ CT Currentเซนเซอร์วัดกระแสของท่ีละเฟสของ
มอเตอร์กระแสสลับ 3 เฟส ซ่ึงค่ากระแสท่ีได้ต้องแปลงเป็นกระแส 
RMS เพื่อน าไปวิเคราะห์เพื่อประเมิญการท างานของมอเตอร์ต่อไป 

 

2.1 วงจรปรับแต่งสัญญาณ Current Transformer: CT 

ตัวเซนเซอร์ Current Transformer จะมีอยู่ด้วยกันสองแบบให้
เลอืกใชง้านแบบแรกให้เอาท์พุตออกมาเป็นกระแสและแบบท่ีสองให้
เอาท์พุตออกมาเป็นแรงดัน(การทดลองใช้เอาท์พุตแบบน้ี) ซ่ึง

สัญญาณแรงดันท่ีได้ยังอยู่ในรูปแบบของไฟฟ้ากระแสสลับอยู่  ท าให้
ต้องปรับแต่งสัญญาณให้อยู่ในรูปของไฟตรง ตามรูปท่ี 2 [1] จากรูป
จะเห็นได้ว่าตัวต้านทาน Burden ขนาด 33 เป็นตัวก าหนดขนาด
แรงดันออกมาจกเซนเซอร์โดยจะมีขนาดไม่เกิน 1 V ตามกราฟเส้นสี
ส้มซ่ึงจะเห็นว่าสัญญาณยังมีแรงดันบวกและลบสลับกันการน าไปต่อ
เข้ากับช่องตัวแปลงสัญญาณแอนาล็อกเป็นสัญญาณดิจิตอล (ADC) 
ไม่สามารถท าได้เน่ืองจาก โมดูล  ADC รับอินพุตท่ีระดับแรงดัน 0 – 
3.3V, 5V เท่าน้ันจ าเป็นต้องยกระดับสัญญาณขึ้นไปเพื่อให้เป็น
ไฟตรง การท าแบบน้ีเป็นการปรับค่าออฟเซตแรงดันก่อนเข้าโมดูล 
ADC โดยการออกแบบค่าความต้านทาน R1 และ R2 ท่ีเป็นวงจร
แบ่งแรงดัน ในท่ีน้ีใช้แรงดันอ้างอิง 3.3-5V และต้องปรับค่าออฟเซต
ขึ้นไป เท่ากับ แรงดันอ้างอิง/2 เพื่อยกระดับแรงดันของ  CT 
Current ให้ได้เอาท์พุตเป็นไปตามกราฟสีน้ าเงิน 

การออกแบบในท่ีน้ีใช้แรงดันอ้างอิง 3.3V และจากสมการท่ี1 
ซ่ึงเป็นสมการแบ่งแรงดันสามารถค านวณค่า R1 และ R2 เพื่อให้
แรงดันเอาท์พุต 1.65V ได้ดังสมการท่ี 1 
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(1) 
 

โดยที่  
oV แรงดันเพื่อปรับออฟเซตของ  CT –Current  

        refV แรงดันอ้างอิงของโมดูล  ADC 

       1 2,R R ค่าความต้านทานเพื่อแบ่งแรงดัน 
สามารถแทนค่าเพื่อค านวณหาค่า

1 2,R R  ได้ดังน้ี ก าหนด 
oV = 

1.65V 
และ refV  = 3.3V ท าการแทนค่าเข้าไปในสมการท่ี 1 ซ่ึงจะได้
อัตราส่วน 
ของค่าความต้านทานได้ดังสมการท่ี 2  
 

2

1 2

1.65
0.5

3.3

R

R R
 


                                

(2) 
 

โดยเลือกก าหนดค่าความต้านทาน 
2R = 10k  เพื่อจะหาค่า 

1R แล้ วแทนค่ ากลั บ เข้ า ไปสมการ ท่ี  2 ซ่ึ ง จะ ได้ ค่ า

1 2 10R R k  ส าหรับ 
1 0.1C uF  ใส่เพื่อกรองสัญญาณ
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รบกวนควรเป็นตัวเก็บประจุชนิดอิเล็กโทรไลต์ 

 
รูปท่ี 2 วงจรปรับแต่งสัญญาณ  CT-Current  เซนเซอร์ 

 

2.3 วงจรสลับสัญญาณแอนาล็อก(Analog Multiplexer) 

ในการทดลองน้ีได้ใช้ไมโครคอนโทรเลอร์ในการประมวลผลเป็น 
ESP8266 ซ่ึงมีขาในการใช้งานท่ีจ ากัดและขาท่ีสามารถอ่านค่า 
analog ได้มีเพียงช่องเดียว ท าให้ต้องเพิ่มตัวไอซีท่ีท าหน้าท่ีสลับ
สัญญาณชนิดแอนาล็อกได้ในท่ีน้ีใช้ 74HC4051[2] ซ่ึงสามารถอ่าน
ค่า analog อินพุตได้สูงสุด 8 ช่องซ่ึงสามารถน าต่อร่วมกับ CT –
Current และ ESP8266 ได้ดังนีรู้ปท่ี 3 

 

รูปท่ี 3 วงจร CT-current เชื่อมต่อ 74HC4051 
 

2.2 การค านวณค่ากระแส RMS 

ในทางปฏิบัติค่าความละเอียดของ ADC โมดูล ESP8266[3]จะ
มีความละเอียด 10บิต หรือมีค่าสูงสุดเท่ากับ 1024 ซ่ึงค่าท่ีวัดได้
จะต้องลบด้วยเลข 512 (ค่าความละเอียดสูงสุดของ ADC/2) 
เน่ืองจากค่าท่ีวัดได้เป็นค่ามีออฟเซตจากวงจรแบ่งแรงดันโดย
สัญญาณจะถูกยกระดับแรงดันขึ้นเท่ากับ 1.65V (แรงดันอ้างอิง/2) 
ตรงจุดน้ีจะไม่มีกระแสไหลและส าหรับค่ากระแสท่ีวัดได้จะอยู่ในรูป

แรงดัน Peak to Peak Voltage ซ่ึงจะต้องแปลงให้อยู่ในรูปกระแส
RMSโดยแสดงขั้นตอนการค านวณกระแส RMSหน่ึงเฟส ตามรูปท่ี 4 
ดังน้ี 

 

 
 

รูปที่ 4 ขั้นตอนการค านวณกระแส RMS ที่ sampling time 20ms 
 

2.4 ส่วนควบคุมเพ่ือติดต่อ ESP8266 ด้วยสัญญาณ WIFI  
            เนื่องจากตัวโมดูล  ESP8266 มี WIFI  มาอยู่ในตัวมีขนาดเล็ก
กินพลังงานต่ าและราคาไม่แพง พร้อมกับมีโปรแกรมที่คอยช่วยจัดการ
ทางด้านการสื่อสาร WIFI ให้ท าให้การพัฒนาโปรแกรมด้านอินเตอร์เน็ต
เพื่อส่งข้อมูลไปยังระบบเน็ตเวิร์คอื่นๆ ท าได้ง่ายและรวดเร็วมากขึ้น ในที่นี้
กระบวนการท างานตัวโหนด ESP8266 จะถูกควบคุมด้วยโปรแกรมบน
คอมพิวเตอร์ที่ออกแบบมาให้ใช้งานในรูปของกราฟฟิกโดยใช้โปรแกรม 
LabVIEW เป็นตัวพัฒนาขึ้นเนื่องจากมีความสะดวกและตัวกราฟฟิกที่
สวยงาม จึงน ามาใช้ในการออกแบบจากรูปที่ 5 ส าหรับภาพรวมของการ
ควบคุมตัวโหนด ESP8266 จะต้องมีการส่งค าสั่งเพื่อปรับค่าพารามิเตอร์
ในการวัดกระแส คือ ค่าออฟเซต และ ค่า Max CT- Current ของ CT 
Current เซนเซอร์แต่ละเฟสในการทดลองนี้จะใช้ค่าพิกัดเดียวกันในการ
ท าการทดลองแต่ละครั้งและ ตัวโหนด ESP8266 จะส่งกระแส RMS มา
ทั้งสามเฟสผ่านสัญญาณ WIFI มายังผู้ใช้งานเพื่อการเก็บแจ้งเตือนและน า
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ข้อมูลไปวิเคราะห์ที่ได้เกี่ยวกับการกินกระแสของมอเตอร์กระแสสลับ
ต่อไป 
 

 
 

รูปท่ี 5 ขั้นตอนการส่งข้อมูลจากโหนด ESP8266 ผ่าน WIFI 
 

ในทางปฎิบัติจริงทุกครั้งเมื่อมีการเปลี่ยนเซนเซอร์ CT ถึงแม้จะ
มีพิกัดกระแสเท่ากันจะต้องมีการปรับค่าออฟเซตใหม่ทุกครั้ง และ
ควรเลือกพิกัดของ CT – Sensor ให้เหมาะสมกับงานท่ีจะวัดซ่ึงจะ
ท าให้มีความละเอียดการวัดมากขึ้นสามารถติดตามการเปลี่ยนแปลง
ของปริมาณกระแสที่โหลดใช้จริงในขณะปัจจุบัน 
 

2.5 การสอบเทียบและปรับแต่งค่าการวัด 

ส าหรับผลการทดลองท่ีได้จะต้องมีการสอบเทียบกับอุปกรณ์วัด
กระแสมาตรฐาน มิเตอร์ Fluke 337[4] เป็นตัวสอบเทียบความ
ถูกต้องกับค่าท่ีวัดได้จริงจาก CT เซนเซอร์ส าหรับการปรับแต่ง ใน

การทดลองน้ีจะใช้สมการเส้นตรงในการสร้างสัญญาณกระแส RMS 
ขึ้นโดยท่ีค่าออฟเซตเป็นศูนย์โดยจะปรับค่าความชันแทนในการ
ทดลองน้ีเรียกว่า Kfactor แทนเมื่อทดลองปรับและชดเชยค่าความ
ผิดพลาดท่ีเกิดขั้นด้วยสมการท่ี 3 น้ี 
 

1.1933Y X                                                 (3) 
 

โดยที่  Y เป็นกระแส RMS หลังผ่านสมการเส้นตรง 

       X เป็นกระแส RMS ท่ีวัดจาก CT เซนเซอร์ 

       1.1933Kfactor   
 

เมื่อน าสมการท่ี 3 น้ีไปทดลองปรับค่าการวัดของ CT เซนเซอร์พิกัด 
100A ได้ค่าความผิดผลาดท่ีลดลงอย่างเห็นได้ชัดเมื่อเทียบกับก่อน
และหลังการปรับค่า Kfactor ตามตารางที่ 1 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดลองปรับค่า Kfactor=1.1933 

              
3. ผลการทดลอง 

จากผลการทดลองท่ี 3 Phase Motor Healthy Monitoring 
ส่งข้อมูลไปยังคอมพิวเตอร์ท่ีใช้งานโปรแกรม LABVIEW เพื่ออ่าน
ค่ากระแส มีความเสถียรภาพและสามารถใช้งานในช่วงรัศมี 0-50 
เมตร จากจุดวัด โดยใช้ WI-FI hotspot เป็นจุดกลางในการรับส่ง
สัญญาณ แต่เมื่อการทดสอบโดยเพิ่มระยะทางออกไปมากกว่า 60 
เมตร เสถียรภาพในการรับ-ส่งข้อมูลของอุปกรณ์ลดลง เรื่อย ๆตาม
ระยะทางจนไปถึงระยะ 70 เมตร และสามารถเก็บข้อมูลเพื่อในไป
วิเคราะห์ได้ ผ่านทางโปรแกรมท่ีสามารถใช้งานได้ง่าย ประกอบกับ
การปรับแต่งค่าเกน Kfactor ท่ีเหมาะสมตามตารางท่ี 1 ท าให้ได้
ข้อมูลปริมาณกระแสแต่ละเฟสท่ีมอเตอร์ดึงไปใช้งานในเวลาปัจจุบัน
ได้ถูกต้องเมื่อเทียบกับค่าท่ีได้จากมิเตอร์มาตรฐาน โดยในท่ีน้ีอาจจะ
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ยังเกิดค่าความผิดพลาดเน่ืองมากจากตัวเซนเซอร์ท่ีใช้วัดท่ีมีราคาถูก
ท าให้การปรับแต่งค่าเกน Kfactor ท่ีใช้วัดเพียงค่าเดียวน้ันไม่
สามารถใช้กับ CT ของเฟสอื่นได้ โดยในการแก้ไขจะต้องหาค่าเกน 
Kfactor ของแต่ละเฟสแทนก็สามารถท าให้ค่าท่ีวัดจะเกิดความ
ผิดพลาดน้อยลง 

 

4. สรุปผลการทดลอง 

ผลการทดลองเก็บข้อมูลการกินกระแสของมอเตอร์กระแสสลับ
ชนิด 3 เฟสน้ันเพื่อน าไปวิเคราะห์ประสิทธิภาพและสมรรถนะการ
ท างานของมอเตอร์ว่ายังคงท าได้ตามพิกัดของมอเตอร์เองหรือไม่
เพราะเมื่อมอเตอร์ถูกใช้งานไปนาน ๆ โดยต้องขับโหลดอยู่
ตลอดเวลาอาจจะท าให้ประสิทธิภาพการท างานลดลงซ่ึงถ้าเสียหาย
ระหว่างกระบวนการผลิตจะส่งผลกระทบต่อเวลาท่ีใช้ในการผลิต
สินค้าดังน้ันถ้าสามารถประเมินได้ว่ามอเตอร์ตัวน้ีสามารถท างานได้
อีกเท่าไรก็สามารถวางแผนซ่อมบ ารุงได้ทันทีโดยจะไม่ส่งผลกระทบ
ต่อการผลิตเพราะก าหนดช่วงเวลาท่ีไม่ตรงกับวันท่ีผลิตสินค้า 

ซ่ึงการทดลองน้ีได้สนใจตัวแปรกระแสท่ีจ่ายให้กับมอเตอร์เป็น
ตัวแปรที่ส่งผลกระทบโดยตรงที่สามารถน าไปวิเคราะห์ประสิทธิภาพ
การท างานขอมอเตอร์ได้เพราะถ้ามอเตอร์ท่ีใช้งานมีประสิทธิภาพดี
น้ันอัตราการดึงกระแสในกรณีท่ีขับโหลดเท่ากันจะต่ ากว่าตัวท่ี
ประสิทธิภาพต่ ากว่าอันเน่ืองมาจากสาเหตุท่ีส าคัญเช่นเกิดแรงเสียด
ทานท่ีจุดหมุนต่าง ๆ ของมอเตอร์ท าให้เวลาเริ่มท างานมอเตอร์จะดึง
กระแสสูงเพื่อชนะแรงบิดของตัวเอง (Stall Torque) และเมื่อใช้ไป
นานๆ จะเกิดความร้อนสะสมในขดลวดส่งผลให้ค่าความต้านทาน
ขดลวดมากขึ้ นท า ให้ ก า รน าก ร ะแสลดลงและท า ให้ ก า ร
สนามแม่เหล็กเหนี่ยวน าของระหว่าง Stator และ Rotor ไม่สัมพันธ์
กันท าให้การหมุนไม่ราบเรียบ เพราะค่าสนามแม่เหล็กท่ีเหน่ียวน า
ลดลงและเมื่อความสะสมมากขึ้นสารท่ีใช้เคลือบขดลวดจะละลาย
และจะลัดวงจรในท่ีสุดซ่ึงจะเกิดความสูญเสียมากขั้น ในการทดลอง
สามารถเฝ้าติดตามการเปลี่ยนแปลงของกระแสท่ีจ่ายให้กับมอเตอร์
ได้ตลอดเวลาและแบบทันเวลาโดยไม่ต้องอยู่หน้างานเพราะสามารถ
ส่งข้อมูลไร้สายผ่าน WIFI ซ่ึงมีความสะดวกในเก็บข้อมูลเพื่อน าไป
วิเคราะห์ประสิทธภาพของมอเตอร์โดยใช้ CT เซนเซอร์วัดกระแสแต่
ละเฟสและท าการสอบเทียบกับอุปกรณ์วัดกระแสมาตฐานผลลัพท์มี
ค่าใกล้เคียงเพียงพอสามารถน าไปใช้งานได้เบื้องต้น ซ่ึงถ้าต้องการ
ความแม่นย ามากขึ้นจะต้องท าการเพิ่มตัวกรองชนิดความถี่ต่ าผ่าน 

(LPF) เข้าไปเพื่อก าจัดสัญญาณรบกวนท่ีความถี่  50Hz ของไฟ
กระแสสลับ และเพิ่มวงจรขยายสัญญาณให้กับ CT เซนเซอร์เพราะ
แรงดันท่ีออกมากเพียง 1V ซ่ึงจะเกิดแรงดันตกคร่อมในสายไฟจึงไม่
สามารถส่งในระยะทางท่ีไกลได้ดังน้ันระยะทางระหว่าง  CT 
เซนเซอร์และโมดูล ESP8266 ควรจะต้องอยู่ห่างกันเพราะอุปกรณ์
ไมโครคอนโทรเลอร์จะถูกรบกวนได้ง่ายจากสนามแม่เหล็กภายนอก
กรณีน้ีถ้าใกล้มอเตอร์จนเกินไปจะส่งผลคุณภาพสัญญาณ WIFI ท่ี
อาจจะถูกรบกวนได้ ดังน้ันการออกแบบติดตั้งอุปกรณ์หน้างานควร
ค านึงต าแหน่งการติดตั้งเอาไว้ด้วย 
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