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บทคัดย่อ 

งานวิจยัน้ีกล่าวเก่ียวกบัการศึกษาการควบคุมมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส โดยอาศยัเทคนิคการปรับความจุของตวัเก็บ

ประจุท่ีต่ออนุกรมกบัขดลวดสตาร์ท และการปรับแรงดนัเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพใหเ้หมาะท่ีภาระทางกลในสภาวะต่างๆ โดย

เทคนิคการควบคุมทั้ งสองน้ีสามารถท่ีจะแกปั้ญหาการออกตวัของมอเตอร์ท่ีมกัจะประสบปัญหาเม่ือมีภาระทางกลสูง 

นอกจากน้ีในการใชต้วัเก็บประจุกระแสตรงเพียงตวัเดียวท่ีสามารถปรับค่าไดด้ว้ยการควบคุมทางอิเล็กทรอนิคส์สามารถท่ี

จะควบคุมแรงบิดให้เหมาะสมกบัภาระทางกลท่ีเปล่ียนแปลงไปในสภาวะคงตวัส่งผลทาํให้มอเตอร์มีประสิทธิภาพสูงข้ึน

เม่ือเทียบกบัการควบคุมแบบเดิม 

คาํสําคญั : มอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส , การปรับความจุของตวัเก็บประจุ , ตวัเก็บประจุแบบกระแสตรง 

 

Abstract 

This paper presents a study of motor control of a single phase induction motor based on adjustments of 

a capacitance value of a capacitor connected in series with a starting winding and supply voltage of a main 

winding in order to improve efficiency under a mechanical load variation. With both control techniques is 

able to solve a starting torque problem which is likely to experience when the motor has high load torque 

during start-up. Additionally, by using a single DC capacitor with variable values using the electronic 

control, the torque is controlled to be suitable for the mechanical load under steady state condition 

resulting in increase in efficiency compared to those of a conventional method.   
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

 

1. บทนํา 

ในปัจจุบนัมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟสถูกนาํมาใชอ้ยา่ง 

แ พ ร่ ห ล า ย ทั้ ง ใ น ภ า ค ค รั ว เ รื อ น ซ่ึ ง อ ยู่ ใ น รู ป ข อ ง

ส่วนประกอบหลักของเคร่ืองใช้ไฟฟ้าภายในบ้าน เช่น

เคร่ืองซกัผา้ เคร่ืองปรับอากาศ ตูเ้ยน็ พดัลม ป้ัมนํ้ า เป็นตน้ 

หรือ เป็นอุปกรณ์การใช้งานในภาคอุตสาหกรรม ซ่ึงใน

การใชง้านโดยส่วนใหญ่มกัจะพบปัญหาแรงบิดในขณะ

ออกตวัไม่เพียงพอ   ปัญหาเร่ืองประสิทธิภาพการทาํงาน

ตํ่ าและ ความเร็วรอบท่ีไม่คงท่ี ภายใต้ภาระทางกลท่ี

เปล่ียนแปลง หรือแมแ้ต่ปัญหาการสั่นและการกระเพ่ือม

ของแรงบิด ในการศึกษางานวจิยัน้ีมีเป้าหมายในการศึกษา

อยู่สองประเด็นท่ีจะทาํการศึกษาคือการแก้ปัญหา เร่ือง

แรงบิดขณะออกตัวของมอเตอร์เหน่ียวนําหน่ึงเฟสไม่

เ พี ย ง พ อ เ ม่ื อ ภ า ร ะ ท า ง ก ล ม า ก  แ ล ะ ก า ร ป รั บ ป รุ ง

ประสิทธิภาพเม่ือภาระทางกลมีการเปล่ียนแปลงไปใน

สภาวะคงตวั                 

การแกปั้ญหาเร่ืองแรงบิดขณะออกตวัของมอเตอร์อิน

ดักชันหน่ึงเฟสไม่เพียงพอเม่ือภาระทางกลมาก โดยวิธี

ทัว่ไปแลว้จะกระทาํโดย การใชต้วัเก็บประจุท่ีมีค่าสูงต่อ

ขนานกบัตวัเก็บประจุรัน และจะมีสวิตซ์ สําหรับการตดั

วงจรตวัเก็บประจุสตาร์ทออก เม่ือมอเตอร์ออกตวัสําเร็จ

ตามลักษณะการต่อวงจรตามรูปท่ี 1 ซ่ึงในส่วนของ

งานวิจยัน้ีจะปรับปรุงโดยการแทนท่ีตวัเก็บประจุทั้งสอง

ด้ ว ย ชุ ด ตั ว เ ก็ บ ป ร ะ จุ ท่ี ป รั บ ค่ า ไ ด้ ด้ ว ย ชุ ด ว ง จ ร

อิเล็กทรอนิคส์กาํลงัและใชต้วัเก็บประจุแบบกระแสตรง 

[1][2][3] ท่ีมีค่าสูงตัวเดียว เพ่ือช่วยในการออกตัวให้มี

แรงบิดมาก และในขณะเดียวกนั เม่ือเขา้สู่สภาวะคงตวัจะ

ปรับค่าความจุของตวัเก็บประจุใหมี้ค่าท่ีสูงข้ึน 
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เพ่ือให้ไดแ้รงบิดท่ีเหมาะสมกบัภาระทางกลในขณะนั้น 

ซ่ึงจะส่งผลให้เกิดการปรับปรุงประสิทธิภาพท่ีดีข้ึนตาม

ภาระทางกลต่างๆ  

ประเด็นท่ีสองท่ีจะตอ้งคาํนึงถึงคือประสิทธิภาพท่ีเกิด 

ข้ึนเม่ือมีการขบัภาระทางกลท่ีมีการเปล่ียนแปลงในสภาวะ

คงตวัของมอเตอร์ ซ่ึงการควบคุมแรงบิดใหเ้หมาะสม และ

ให้ความเร็วรอบท่ีคงท่ี ก็เป็นอีกวิธีการหน่ึงท่ีจะช่วยให้

สามารถปรับปรุงประสิทธิภาพของมอเตอร์ได ้โดยปกติ

แลว้วิธีการควบคุมแรงบิดของมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส

สามารถกระทาํไดห้ลายวธีิดว้ยกนั และวธีิการหน่ึงท่ีเป็นท่ี

นิยมอย่างแพร่หลายคือวิธีการควบคุมแรงดนัท่ีจ่ายเขา้สู่

มอเตอร์ โดยท่ีเทคนิคการควบคุมแรงดันก็จะมีอยู่หลาย

วิธีการดว้ยกนั วิธีการท่ีไดรั้บความนิยม เช่น การใชห้มอ้

แปลงแรงดนัออโต ้ การปรับรีแอกแตนซ์ การใชอุ้ปกรณ์

อิเล็กทรอนิคส์กําลัง  ควบคุมขนาดหรือความถ่ีของ

แหล่งจ่ายตามรูปท่ี 2 และเม่ือนาํมาประยกุตใ์ชง้านร่วมกบั

ชุดตวัเก็บประจุท่ีปรับค่าไดแ้ลว้ จะทาํให้สามารถควบคุม

แรงบิดไดดี้ข้ึนและจะส่งผลต่อประสิทธิภาพดว้ย 

Auxiliary
Winding

Winding
Main

C-run

Circuit

Voltage
Control

 
 

ดังนั้ นในบทความวิจัยน้ีจะ ศึกษาวิธีการปรับปรุง

แรงบิดออกตวัและประสิทธิภาพในขณะทาํงานท่ีภาระทาง

กลต่างๆในสภาวะคงตวัของมอเตอร์เหน่ียวนําหน่ึงเฟส 

โดยอาศยัหลกัการทาํงานของการปรับตวัเก็บประจุร่วมกบั

การปรับแรงดัน ดังในรูปท่ี 3 ซ่ึงเป็นการปรับปรุงเป็น

วิธีการใหม่ โดยการต่อชุดควบคุมแรงดันอนุกรมกับ

ขดลวดหลกัซ่ึงจะควบคุมแรงดนัท่ีจ่ายเขา้ขดหลกัเท่านั้น 

และต่อชุดปรับตวัเก็บประจุอนุกรมกบัขดลวดช่วย 

รูปท่ี 1. วธีิการออกตวัเพ่ือเพ่ิมแรงบิดแบบทัว่ไป 

รูปท่ี 2. วธีิการควบคุมแรงบิดและความเร็วแบบทัว่ไป 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2. ทฤษฎแีละหลกัการทีเ่กีย่วข้อง 

2.1 แบบจาํลองของมอเตอร์เหนี่ยวนําหนึ่งเฟส 

 แบบจาํลองของมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟสท่ีมีขดลวด

หลักและขดลวดช่วยโดยพิจารณา จากวงจรทั่วไปและ

วงจรสมมูลของมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส [4] ตามรูปท่ี 4 
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สญัลกัษณ์ 

am V,V     คือแรงดนัขดหลกัและขดช่วย 

am I,I      คือกระแสขดหลกัและขดช่วย 

lalm R,R  คือความตา้นทานของขดหลกัและขดช่วย 

lalm X,X  คือรีแอกแตนซ์ร่ัวไหล (leakage reactance)  

                   ขดหลกัและขดช่วย 

magX   คือค่ารีแอกแตนซ์แมกเนไตซิง (magnetizing  

                   reactance) 

cX   คือค่ารีแอกแตนซ์ (Reactance) ของคาปาซิ    

                   เตอร์จาก 

วงจรสมมูลรูปท่ี 4 จะสามารถวเิคราะห์สมการไดด้งัน้ี 
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เม่ือ      fff RZ jX+=         (3) 

bbb jXZ += R         (4) 

lmlmlm jXZ += R        (5) 

lalala jXRZ +=        (6) 

cc jXZ −=          (7) 
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bmbm ZIE =          (9) 
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นาํสมการท่ี (8) ถึง (11) เขา้ไปแทนใน (1) และ (2) ทาํให้

สามารถเขียนสมการของแรงดนัขดหลกัและขดช่วยในรูป

ความสมัพนัธ์กบักระแสไดด้งัน้ี   

abfmbflmm )IZja(ZIZZZV )( −−++=          (14) 
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และกาํลงัส่งผา่นช่องอากาศท่ีเกิดข้ึนดงัน้ี 

gbgfg PPP −=                      (16) 

 โดยท่ี  

)IjaEIRe(EP *
af
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*
mbgb −=               (18) 

นาํสมการท่ี (12) และ (13) แทนใน สมการท่ี (17) และ (18) 

จะได ้

)R)(RaI(P bf
2

a
2

mg I −+=               

))sin(R(RII2a mabfma θθ −++  (19) 

เม่ือ มุม mθ  และ aθ  คือ มุมของกระแสขดหลกัและกระแส 

ขดช่วย และจะไดก้าํลงัทางกลดงัน้ี 

gm S)P(1P −=                 (20) 

และจะไดก้าํลงัทางกลขาออก 

lossmo PPP −=                        (21) 

และไดแ้รงบิดท่ีเกิดข้ึน 

รูปท่ี 3. วิธีการควบคุมท่ีนาํเสนอ (ดดัแปลงจาก [1] 

โดยเพ่ิมในส่วนของการควบคุมแรงดนัดว้ยไตรแอก) 

 

รูปท่ี 4. วงจรสมมูลของมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกท้ังห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

 

รูปท่ี 6. วงจรควบคุมของชุดควบคุมแรงดนั 
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และจากสมการท่ี (20) สามารถพิจารณาแรงบิดขณะออก

ตวัไดโ้ดยท่ี สลิป (Slip) S = 1 และได ้Rf = Rbซ่ึงจะได้

สมการแรงบิดขณะออกตวัของมอเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟส

ดงัต่อไปน้ี 

)sin(
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+
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หรือ    )sin(IKIT mast a=           (24) 

เม่ือ  α   คือ มุมระหวา่ง mI  กบั aI  

 

3. การออกแบบชุดทดลอง 

3.1 หลกัการทาํงานและการออกแบบชุดตวัเกบ็ประจุ

อเิลค็ทรอนิคส์ 

 การทาํงานของชุดทดลองตวัเก็บประจุอิเลก็ทรอนิคส์ 

สาํหรับการทดลองน้ีตาม รูปท่ี 5. 

 

 

 

 

 

 

 

โดยการตรวจจบัแรงดนัจากแหล่งจ่ายและแปลงระดบั

แรงดันจากแรงดันสูงให้ตํ่ าลงเ พ่ือปรับมุมเฟสของ

สัญญาณแรงดันซ่ึงจะได้สัญญาณท่ีมีมุมเฟสท่ีต่างจาก

แหล่งจ่ายแล้วนําสัญญาณไปทําการเปรียบเทียบกับ

สัญ ญ า ณสา ม เ ห ล่ี ย ม ท่ี ส ร้ าง ข้ึ น ม า  ซ่ึ ง ผ ล ข อ ง ก า ร

เปรียบเทียบจะไดส้ญัญาณ PWM ออกมาและจะเขา้สู่วงจร

ขบัสวิตซ์เพ่ือขบัสวิตซ์ท่ีเป็นแบบ Full bridgeในวงจร

กาํลัง โดยท่ีความถ่ีของสัญญาณสามเหล่ียมท่ีใช้คือ 1.3 

KHz และใชม้อดูเลชนัอินเดกเท่ากบั 0.9   

 ส่วนของวงจรกาํลงัจะประกอบไปดว้ยสวติซ์แบบ Full 

bridge ซ่ึงในการทดลองน้ีจะใช ้IGBT และ ตวัเก็บประจุ

กระแสตรง ตามรูปท่ี 3 โดยสามารถปรับขนาดของตวัเก็บ

ประจุไดด้ว้ยการปรับมุมเฟสของวงจรควบคุมให้มีความ

ต่างกบัมุมเฟสของแรงดนัจากแหล่งจ่าย ซ่ึงในแต่ละความ

ต่างของมุมเฟส จะไดก้ระแสและแรงดนัท่ีแตกต่างกนั ทาํ

ให้สามารถคํานวณขนาดตัวเก็บประจุได้จากสมการ

ต่อไปน้ี 

)V/(IC brauxeff ω=                   (25) 

โดยท่ี auxI คือค่าสมับูรณ์ของกระแสขดช่วย และω  คือ

ความเร็วเชิงมุม และ brV  คือค่าสมับูรณ์ของแรงดนัของ

ชุด Full-Bridge หรือ ABV แรงดนัท่ีเทียบระหวา่งจุด A

กบั จุด B ตามรูปท่ี 3  

ดงันั้นในขณะท่ีมอเตอร์ทาํงานในสภาวะต่างๆจะมี

ความตอ้งการขนาดตวัเก็บประจุท่ีต่างกนั ซ่ึงในชุดทดลอง

น้ีก็จะสามารถทาํการปรับขนาดของตวัเก็บประจุไดด้ว้ย

การปรับมุมของสญัญาณควบคุม 

3.2 หลกัการทาํงานและการออกแบบชุดควบคุมแรงดนั 

 การทาํงานของชุดควบคุมแรงดนั ชุดทดลองน้ีคือ  

 

 

 

 

 

 

 

โดยการตรวจจบัแรงดนัจากแหล่งจ่ายและแปลงระดบั

แรงดันจากแรงดันสูงให้ตํ่ าลงเ พ่ือปรับมุมเฟสของ

สัญญาณแรงดันซ่ึงจะได้สัญญาณท่ีมีมุมเฟสต่างจากมุม

เฟสของแหล่งจ่ายแลว้สัญญาณท่ีออกจากวงจรน้ีจะนาํไป

สร้างสัญญาณพลัส์ท่ีมีความถ่ี 100 เฮิรตซ์ สัญญาณพลัส์ท่ี

ไดก็้จะเขา้สู่วงจรขบัสวิตซ์และจะขบัสวิตซ์ ในวงจรกาํลงั

ต่อไป ซ่ึงสวิตซ์ท่ีใชใ้นวงจรกาํลงันั้นในการทดลองน้ีจะ

ใชไ้ตรแอก โดยท่ีการควบคุมแรงดนัท่ีจ่ายเขา้สู่มอเตอร์

ควบคุมไดด้ว้ยการปรับมุมจุดชนวนของไตรแอกซ่ึงไดจ้าก

การปรับมุมเฟสของสัญญาณท่ีถูกออกแบบให้สามารถ

ปรับได ้ตั้งแต่ 0 องศา ถึง 90 องศา 

 

4. ผลการทดสองและวเิคราะห์ผล 

 การศึกษาทดลองจะใชม้อเตอร์เหน่ียวนาํหน่ึงเฟสท่ีมี  

รูปท่ี 5. วงจรควบคุมชุดตวัเก็บประจุอิเลก็ทรอนิคส์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ค่าพารามิเตอร์ดงัตาราง ท่ี 1  

พกิดัและพารามเิตอร์มอเตอร์ 

พิกดัมอเตอร์    พารามิเตอร์มอเตอร์  

กาํลงั  0.8 kW   R1m  2.30 Ω 

แรงดนั  220 V   X1m  5.56 Ω 

กระแส  3.9 A   R1a  3.50 Ω 

ความถ่ี  50 Hz   X1a  7.74 Ω 

ความเร็ว 2850 rpm       R2  6.61 Ω 

ตวัเก็บประจุ 25 µF  X2  5.56 Ω 

                         XC     106.1 Ω. 

 

และชุดอุปกรณ์การทดสอบประกอบดว้ย 

Power meter: Hioki 3193      1 set 

Torque sensor: Lebow      1 set  

 Servo motor : Stromag    1 set 

Oscilloscope: Yokogawa DL750P   1 set 

Computer (monitoring and control)  1 set 

ในการทดลองน้ีสําหรับ ตวัเก็บประจุกระแสตรงท่ี
เลือกใช้ในชุดควบคุมตัวเก็บประจุด้วยอิเล็กทรอนิคส์
เท่ากบั 220 µF 440 V โดยพิจารณาจากผลการคาํนวณตาม
รูปท่ี 7 ซ่ึงจะได้แรงบิดออกตัวและแรงบิดสูงสุดของ
มอเตอร์ท่ีสูง 

Torque characteristic

(คํานวณ)
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ซ่ึงผลการทดลองจะแยกกล่าวใน 2 สภาวะการทาํงาน

คือ สภาวะออกตัว และ สภาวะคงตัว โดยท่ีจะทาํการ

ทดลองดว้ยวธีิการ 2 วธีิ ดงัน้ี 

1.วิธีการปกติคือการใชง้านท่ีแรงดนัและตวัเก็บประจุตาม

พิกดั 

2.วธีิการท่ีนาํเสนอคือการปรับแรงดนัและปรับตวัเก็บ

ประจุ 

4.1 ผลการทดลองในสภาวะขณะออกตวั  

จากรูปท่ี 8 เม่ือเปรียบเทียบลกัษณะแรงบิดกบัความเร็ว

รอบ ดว้ยวธีิปกติกบัวธีิการท่ีนาํเสนอ โดยท่ีกาํหนดแรงดนั 

VS ตามรูปท่ี 3 เป็น 60 % ของแรงดนัพิกดัเพ่ือป้องกัน

อุปกรณ์วัดแรงบิดเสียหาย จะได้ว่าวิธีการท่ีนําเสนอ

สามารถท่ีจะให้แรงบิดขณะออกตวัได้ดีกว่าวิธีการปกติ 

และลกัษณะของสัญญาณกระแสและแรงดนัท่ีเกิดข้ึนตาม

รูปท่ี 9 
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โดยท่ีในรูปท่ี 9a และ 9b คือลกัษณะสญัญาณกระแส

ขดช่วย และกระแสรวม ท่ีมีสเกล 20A/div ตามลาํดบั และ 

รูปท่ี 9c และ 9d คือสญัญาณแรงดนัท่ีจุด A เทียบกบัจุด B 

และแรงดนัจากแหล่งจ่ายในรูปท่ี 3มีสเกล 400V/div  จะ 

สามารถคาํนวณ Ceffตามสมการท่ี (26) ไดด้งัน้ี  

โดยท่ีอ่านค่า Iaux = 7.3 A  ω  = 314.16 rad/s และ 

VAB= 309 V จะได ้Ceff =75.1 µF. 

ตารางท่ี 1. พิกดัและพารามิเตอร์มอเตอร์ 

รูปท่ี 7. แรงบิดออกตวัและแรงบิดสูงสุดท่ีขนาดตวัเก็บ

ประจุต่างๆ 

รูปท่ี 8. ลกัษณะแรงบิดกบัความเร็ว 

รูปท่ี 9a.scale 20A/div 

รูปท่ี 9b.scale 20A/div 

รูปท่ี 9c.scale 400V/div 

รูปท่ี 9d.scale 400V/div 

รูปท่ี 9. รูปสญัญาณท่ีทดสอบดว้ยวธีิการท่ีนาํเสนอ 
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4.2 ผลการทดลองในสภาวะคงตวั 

รูปท่ี 10 แสดงประสิทธิภาพท่ีเกิดข้ึนท่ีได้จากการ

ทดลองและการคํานวณท่ีภาระทางกลต่างๆท่ีทําการ

ทดสอบด้วยวิธีปกติและวิธีท่ีนําเสนอ และในรูปท่ี 11 

แสดงความต่างของประสิทธิภาพดว้ยวิธีการทั้งสองท่ีได้

จากทดลองและการคาํนวณ  ซ่ึงการทดสอบดว้ยวิธีการท่ี

นําเสนอสามารถปรับปรุงประสิทธิภาพได้ดีกว่าท่ีภาระ

ทางกลตํ่า และในช่วงของการทาํงานท่ีภาระทางกลตาม

พิกดัประสิทธิภาพจะค่อนขา้งใกลเ้คียงกนั ในส่วนท่ีภาระ

ทางกลสูงกวา่พิกดัวธีิท่ีเสนอจะใหป้ระสิทธิภาพท่ีดีกวา่ซ่ึง

ในส่วนน้ีจะเกิดจากการปรับขนาดของตวัเก็บประจุเป็น

หลกั  

ประสิทธิภาพ - ภาระทางกล
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การปรับปรุงประสิทธิภาพที�ภาระทางกลต่างๆ
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ในรูปท่ี 12 แสดงค่าองคป์ระกอบกาํลงัท่ีไดจ้ากการ 

ทดลองและการคาํนวณของวิธีการทั้ งสอง ซ่ึงวิธีการท่ี

นาํเสนอจะมีค่าองค์ประกอบกาํลงัท่ีเพ่ิมข้ึนเม่ือภาระทาง

กลเพ่ิมข้ึน ส่วนวิธีการปกติจะมีค่าองคป์ระกอบกาํลงัท่ีตํ่า

กวา่ท่ีภาระทางกลตํ่าและสูงกวา่พิกดั 

 

5. สรุป 

จากการศึกษาการควบแรงบิดขณะออกตวัและคงตวั

ดว้ยเทคนิคการปรับตวัเก็บประจุและควบคุมแรงดนัดว้ย

การควบคุมเฟสนั้ นสามารถท่ีจะแก้ไขปัญหาแรงบิด

ในขณะออกตวัไดดี้กวา่การออกตวัดว้ยวธีิปกติ ประมาณ 3 

เท่าของการออกตวัดว้ยวิธีการปกติท่ี 25 µF และเม่ือเขา้สู่

สภาวะคงตวัสามารถปรับปรุงประสิทธิภาพของมอเตอร์

ไดถึ้ง 32.3 % ในช่วงท่ีภาระทางกลตํ่า และในช่วงภาระ

ทางกลตามพิกัดประสิทธิภาพจะใกลเ้คียงการวิธีปกติท่ี

ทดสอบเทียบ 
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รูปท่ี 11. ประสิทธิภาพปรับปรุงข้ึนท่ีภาระทางกลต่างๆ 

รูปท่ี 12. องคป์ระกอบกาํลงั (Power factor) 
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