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Arduino

กบั มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง



ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับมอเตอร์ 1

มอเตอร์ (Motor) คือ อุปกรณ์ท่ีเปล่ียนแปลงพลงังานไฟฟ้ามาเป็นพลงังานกล มอเตอร์ท่ี
ใชง้านในปัจจุบนัแต่ละชนิดก็จะมีคุณสมบติัท่ีแตกต่างกนัไป เช่น ความเร็วรอบ ก าลงั แรงดนั 
ซ่ึงมอเตอร์แต่ละชนิดจะแบ่งไดต้ามลกัษณะการใชง้านกระแสไฟฟ้ามีดว้ยกนั 2 แบบ คือ แบบ
กระแสตรงและกระแสสลบั ส่วนภายในของมอเตอรจ์ะประกอบดว้ยแม่เหล็ก

ภายในขดลวด ท าให้เกิดแรงดูดและผลกัของสนามแม่เหลก็ทั้ง 2 ท่ีตวัแม่เหลก็และขดลวดท า
ใหม้อเตอร์ท างาน



มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Direct Current Motor) 2

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง หรือ ดี.ซี.มอเอตร์ (D.C.Motor) เป็นเคร่ืองกลชนิดหน่ึงท่ี
เปล่ียนจากพลงังานไฟฟ้าให้เป็นพลงังานกล โดยปกติมีขั้วต่อไฟฟ้าอยูส่องขั้ว คือ ขั้วบวกและ
ขั้วลบ เม่ือต่อขั้วไฟฟ้าทั้งสองเขา้แบตเตอร่ีโดยตรงมอเตอร์จะหมุนไปทางหน่ึง แต่ถา้ต่อสลบั
ขั้วไฟฟ้ากบัแบตเตอร่ีมอเตอร์จะหมุนในทิศทางตรงกนัขา้มโดยทัว่ไปมกัพบเห็นมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงในอุปกรณ์ไฟฟ้าอิเลก็ทรอนิกส์ต่าง ๆ เช่น หุ่นยนต,์ เคร่ืองเล่น DVD, รถบงัคบัวิทยุ, 
รถจกัรยานไฟฟ้า เป็นตน้



การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วย Arduino 3

พอร์ตดิจิตอลของ Arduino สามารถจ่ายกระแสได ้40 มิลลิแอมป์ ท่ีแรงดนั 5 โวลต ์
เท่านั้น ซ่ึงมอเตอร์ส่วนใหญ่ตอ้งการกระแสไฟฟ้าและแรงดนัไฟฟ้ามากกว่าท่ีพอร์ต Arduino 
จ่ายออกมา ดังนั้ นการควบคุมจึงต้องน าอุปกรณ์ขับกระแสสูง ๆ มาต่อร่วมด้วย เช่น 
ทรานซิสเตอร์ เฟต และไอซขีบัมอเตอร ์



การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วยการต่อทรานซิสเตอร์กบั Arduino 4

ทรานซิสเตอร์เป็นอุปกรณ์ส าหรับควบคุมการท างานของมอเตอร์ใหห้มุนและหยดุหมุนหรือ ON –
OFF สามารถใชท้รานซิสเตอร์ไดท้ั้ง 2 ชนิด คือ NPN และ PNP แต่การต่อใชง้านจะแตกต่างกนั โดยชนิด 
NPN ขาเบส (B) ต่อเขา้กบัพอร์ตดิจิตอลผ่านตวัตา้นทาน ขาคอลเลกเตอร์ (C) ต่อเขา้กบัขั้วลบของมอเตอร์ 
และขาอีมิตเตอร์ (E) ต่อลงกราวด ์ส่วนชนิด PNP ขาเบส (B) ต่อเขา้กบัพอร์ตดิจิตอลผ่านตวัตา้นทาน ขา
คอลเลกเตอร์ (C) ต่อเขา้กบัขั้วบวกของมอเตอร์ และขาอีมิตเตอร์ (E) ต่อลงไฟ 5 โวลต์



การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วยการต่อทรานซิสเตอร์กบั Arduino 5

เม่ือพอร์ตดิจิตอลท่ีเราต่อใชง้านกบัทรานซิสเตอร์แบบ NPN ส่งลอจิก HIGH เขา้ท่ีขาเบส 
(B) ท าใหท้รานซิสเตอร์น ากระแสส่งผลใหม้อเตอร์หมุน แต่ถา้ส่งลอจิก LOW เขา้ท่ีขาเบส (B) ท า
ใหท้รานซิสเตอร์หยุดน ากระแสและส่งผลใหม้อเตอร์หยุดหมุนทนัที ส่วนพอรต์ดจิติอลที่

เราต่อใชง้านกบัทรานซิสเตอร์แบบ PNP ส่งลอจิก LOW เขา้ท่ีขาเบส (B) ท าใหท้รานซิสเตอร์
น ากระแสส่งผลใหม้อเตอร์หมุน แต่ถา้ส่งลอจิก HIGH เขา้ท่ีขาเบส (B) ท าใหท้รานซิสเตอร์หยุด
น ากระแสและส่งผลใหม้อเตอร์หยดุหมุนทนัที 



การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วยการต่อไอซีเบอร์ L293D กับ Arduino 6

ไอซีเบอร์ L293D เป็นไอซีขบัมอเตอร์ไดท้ั้งหมด 2 ตวั โดยมอเตอร์ตอ้งกินกระแส
ไม่เกิน 600 มิลลิแอมป์ มีขาต่อใชง้านทั้งหมด 16 ขา สามารถควบคุมมอเตอร์ให้หมุน
ไป – กลบัได้



การเขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 7

ค าส่ัง analogWrite( )
เป็นฟังก์ชันท่ีให้ขาพอร์ตดิจิตอลขา 3, 5, 6, 9, 10 และ 11 (ซ่ึงเป็นขาท่ีมีคุณสมบติัในการส่ง

สัญญาณ PWM ได)้ ส่งสัญญาณ PWM ออกตามค่าดิวต้ิไซเคิล (ร้อยละของอตัราส่วนระหว่างความกวา้งของพลัส์ 
กบัคาบเวลาของพลัส์ มีค่าอยูร่ะหวา่ง 0%-100%) ท่ีก าหนดดว้ยความถ่ี 490 Hz



การเขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 8

รูปแบบค าส่ัง analogWrite(pin,value);
พารามเิตอร์

pin : หมายเลขขาพอร์ตของบอร์ด Arduino 

value : ค่าดิวต้ีไซเคิลของสัญญาณแบบ PWM มีค่าระหวา่ง 0 ถึง 255 (ความละเอียด 8 บิต)
ตวัอย่าง

analogWrite (10,128); คือส่งสัญญาณ PWM ค่าดิวต้ีไซเกิล 128 ออกท่ีพอร์ต 10 



การเขียนโปรแกรมควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง

ค าส่ัง map( )
เป็นฟังกช์นัท่ีใชใ้นการปรับค่าตวัแปรจากค่าเดิมใหอ้ยูใ่นค่าท่ีก าหนดข้ึน

รูปแบบค าส่ัง map (value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh) ;

พารามเิตอร์
value คือ ค่าเดิมท่ีอาจจะอ่านไดจ้าก analogRead หรือค่าจากตวัแปรใด ๆ ท่ีเราตอ้งการเปล่ียนมนั
fromLow คือ ค่าต  ่าสุดของค่าเดิม fromHigh คือ ค่าสูงสุดของค่าเดิม
toLow คือ ค่าต  ่าสุดของค่าใหม่ท่ีเราตอ้งการ toHigh ค่า ค่าสูงสุดของค่าใหม่ท่ีเราตอ้งการ

ตวัอย่าง
กรณีค่าท่ีเราอ่านจากเซนเซอร์เดิมได ้0 - 1023 แต่ตอ้งการปรับช่วงค่าเป็นตั้งแต่ 0 - 255 กใ็ส่ลง

ในฟังกช์ัน่เป็น int val = map(analogRead(A0), 0, 1023, 0, 255);

ผลลพัธ์ คือ เม่ือเราอ่านค่า analog จากขา  A0 ซ่ึงมีค่าระหวา่ง 0-1023 เราจะไดค้่าใหม่ท่ีอยู่
ระหวา่ง 0 - 255 ลงไปเกบ็บนตวัแปร val



จบการเรียน
การสอน


