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บทคัดยอ่ 

 
 ปริญญานิพนธ์นี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือ 1) สร้างชุดฝึกทักษะระบบควบคุมโดยใช้ PLC เพ่ือ
ควบคุมสัญญาณไฟจราจรและมอเตอร์ 2) ทดสอบการท างานของชุดฝึกทักษะระบบควบคุมโดยใช้ 
PLC เพ่ือควบคุมสัญญาณไฟจราจรและมอเตอร์  มีการออกแบบโดยการติดตั้งอุปกรณ์เสริมให้มีความ
ปลอดภัย ทนทาน และสะดวกในการฝึกปฏิบัติ การหาคุณภาพของชุดฝึกทักษะระบบควบคุมโดยใช้ 
PLC โดยการทดสอบสมรรถนะในการสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสโดยตรง การกลับทางหมุน
มอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสโดยตรง การกลับทางหมุนหลังจากหยุดมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟส การกลับทาง
หมุนมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบจ๊อกกิ้ง การสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบสตาร์-เดลต้า การเดิน
มอเตอร์เรียงตามล าดับ การเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติ วงจรเร่ิมมอเตอร์เรียงตามล าดบั
อตัโนมตัิโดยใช้ PLC การแสดงผลสัญญาณไฟจราจรแบบกระพริบ วงจรแสดงผลสัญญาณไฟจราจร
แบบการปล่อยครั้งละสองแยกตรงข้ามกันและวงจรแสดงผลสัญญาณไฟจราจรแบบปล่อยทีละแยก 
ชุดฝึกทักษะระบบควบคุมโดยใช้ PLC มีความเหมาะสมในเรื่องขนาด น้ าหนัก การเลือกใช้วัสดุ การ
ติดตั้ง การจัดวางและการออกแบบ มีความชัดเจนของสัญลักษณ์และตัวอักษร  มีความปลอดภัยใน
การใช้งาน มีความทนทาน สะดวกในการต่อวงจร การโปรแกรมข้อมูล การเคลื่อนย้ายจัดเก็บและ
สามารถน าไปประยุกต์ใช้งานกับการทดลองปฏิบัติการอื่นๆได้อีกด้วย 
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Abstract 

 
This project aims to : 1)  create the control system training set by using PLC 

to control traffic lights and motors 2) test the operation of the control system 
training set by using PLC to control traffic lights and motors. The design was created 
by installation of equipment that is safe, durable and easy to practice, determining 
the quality of training set by the PLC control system by testing the performance of 
starting three - phase motor directly, reversing a three-phase electric motor directly, 
reversing after stop a three-phase electric motor, reversing a three-phase jogging 
electric motor, the three-phase electric motor starter Star – Delta, running sequential 
motor, running sequence motor automatically, and the traffic signal control types. 
The control system training set by using PLC is appropriate in size, weight, material 
selection, installation, layout, design, clarity of symbols and letters. It is safe to use 
and durable, convenient to the circuit, easy to program, move, store, and can be 
applied with other experiments as well. 
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   ข.4  การเขียนค าสั่ง AND, AND NOT 175 
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สารบัญตาราง(ต่อ) 
 
ตารางที่                   หน้า 
   ข.5  ค าสั่ง OR, OR NOT 175 
   ข.6  การเขียนสั่ง OR, OR NOT 175 
   ข.7  ค าสั่ง OUT, OUT NOT 176 
   ข.8  การเขียนสั่ง OUT, OUT NOT 176 
   ข.9  ค าสั่ง OUTPUT NOT 176 
   ข.10  การเขียนค าสั่ง OUT NOT 177 
   ข.11  ค าสั่ง END 177 
   ข.12  ชุดค าสั่งในรูปเชื่อมแบบอนุกรมจะใช้ค าสั่ง AND  LD 178 
   ข.13  ชุดค าสั่งในรูปการเชื่อมแบบขนานจะใช้ค าสั่ง OR LD 178 
   ข.14  การเขียนโปรแกรมโดยใช้ค าสั่ง AND LD และ OR LD 179 
   ข.15  การเชื่อมโปรแกรม 2 Block ในแบบขนาน 179 
   ข.16  แลดเดอร์ไดอะแกรม (Ladder Diagram) A 182 
   ข.17  แลดเดอร์ไดอะแกรม (Ladder Diagram) B 182 
   ข.18  แลดเดอร์ไดอะแกรม (Ladder Diagram) ที่ผิด 183 
   ข.19  แลดเดอร์ไดอะแกรม (Ladder Diagram) ที่ถูก 183 
   ข.20  การใช้ค าสั่ง IL 186 
   ข.21  การเขียนแลดเดอร์ไดอะแกรมด้วย TR 188 
   ข.22  การใช้ค าสั่ง JMP 189 
   ข.23  การใช้ค าสั่งเซต (SET) และรีเซต (RESET) 190 
   ข.24  การเขียนแลดเดอร์โดยใช้ค าสั่ง SET และ RESET 190 
   ข.25  การใช้ค าสั่ง KEEP – KEEP (11) 191 
   ข.26  การเขียนแลดเดอร์โดยใช้ค าสั่ง KEEP 191 
   ข.27  การใช้ค าสั่ง DIFFERENTIATE UP และ DOWN-DEFU , DIFD 192 
   ข.28  การเขียนแลดเดอร์โดยใช้ค าสั่ง DIFFERENTIATE UPและDOWN-DEFU,DIFD 192 
   ข.29  การใช้ค าสั่ง TIMER:TIM 193 
   ข.30  การใช้งานของค าสั่ง Timer 194 
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สารบัญตาราง(ต่อ) 
 
ตารางที่                   หน้า 
   ข.31  การใช้ค าสั่ง COUNTER – CNT 195 
   ข.32  การใช้งานของค าสั่ง Counter 197 
   ข.33  การประยุกต์ใช้งานของ TIMER และ COUNTER 198 
   ข.34  การประยุกต์ใช้งานของ TIMER และ COUNTER 199 
   ข.35  การเขียนแลดเดอร์ไดอะแกรมของปั๊มน้ า 201 
   ข.36  การใช้ค าสั่ง Reversible Counter CNTR 202 
   ข.37  การใช้งาน Counter ชนิด UP/DOWN Counter หรือ Reversible Counter 203 
   ข.38  กลุ่มค าสั่ง Data Movement 204 
   ข.39  การเขียนกลุ่มค าสั่ง Data Movement 205 
   ข.40  กลุ่มค าสั่ง Data Shifting 207 
   ข.41  ค าสั่ง SFT 208 
   ข.42  การก าหนดหมายเลขก ากบัหน้าอินพตุ – เอาท์พตุ 210 
   ข.43  การก าหนด Mnemonic Code  จาก Ladder Diagram 211 
   ข.44  สัญลักษณ์ไฟฟ้าที่ใช้ส าหรับการควบคุมไฟฟ้ามาตรฐาน DIN, IEC, ANSI 213 
   ข.45  สัญลักษณ์ไฟฟ้าที่ใช้ส าหรับการควบคุมไฟฟ้ามาตรฐาน  SI 216 
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สารบัญภาพ 
 

ภาพที่                  หน้า 
   2.1  ไดอะแกรมแสดงการประยุกต์ใช้งานของระบบ PLC    7 
   2.2  ไดอะแกรมแสดงการท างานของ PLC     11 
   2.3  ไดอะแกรมแสดงการท างานของระบบ CPU     12 
   2.4  แสดงขั้นตอนการท างานของหน่วยประมวลผลกลาง    13 
   2.5  แสดงอินพุตและเอาท์พุตอินเตอร์เฟส (I/O interface)   13 
   2.6  แสดงการใช้คอมพิวเตอร์เป็นอุปกรณ์เขียนโปรแกรม    14 
   2.7  แสดงการใช้อุปกรณ์เขียนโปรแกรมขนาดเล็กเป็นอุปกรณ์เขียนโปรแกรม 14 
   2.8  แผงควบคุมจะลดความยุ่งยากลงได้มากเม่ือระบบที่ใช้ PLC   16 
   2.9  การใช้คอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลใช้เป็นตัวกลางเชื่อมต่อกับระบบคอมพิวเตอร์หลัก 18 
   2.10  แสดงการแบ่ง PLC ออกเป็นกลุ่มต่างๆตามจ านวนของอินพุตและเอาท์พุต 19 
   2.11  แสดง PLC กลุ่มต่างๆตามจ านวนของอินพุตและเอาท์พุต   20 
   2.12  แสดงวงจรแลดเดอร์ทางไฟฟ้าอย่างง่าย     20 
   2.13  การน า PLC มาประยุกต์ใช้ในวงจรภาพที่ 2.12    21 
   2.14  แสดงอุปกรณ์อินพุตและเอาท์พุตไม่ได้ต่อถึงกันโดยตรงแต่ต้องต่อผ่าน PLC 24 
   2.15  การเปลี่ยนแปลงแบบการเดินสายไฟฟ้าใหม่กับเปลี่ยนที่โปรแกรมใน PLC 25 
   2.16  ระบบที่ใช้ PLC จะใช้พ้ืนที่ในการติดตั้งอย่างมีประสิทธิภาพ   26 
   2.17  แสดงการติดตั้งสถานีอินพุตและเอาท์พุตทางไกล(Remote I/O)  26 
   2.18  ( a ) แสดงหน่วยประมวลผลกลางของPLC และ ( b ) แสดงโมดูลอัจฉริยะ  27 
           (Intelligent Module ) ที่แสดงสถานะของPLC     
   2.19  แสดงร้อยละของอุปกรณ์ต่างๆที่เกิดการเสียหายเมื่อใช้ระบบ PLC  27 
   2.20  แสดงอุปกรณ์ที่เขียนโปรแกรมสามารถที่จะตรวจสอบสถานะของอุปกรณ์ 28 
           อินพุตและเอาท์พุตได้ รวมถึงตรวจสอบความถูกต้องของวงจรที่ออกแบบได้   
   2.21  ระบบควบคุมแบบวงเปิด          29 
   2.22  ระบบควบคุมแบบวงปิด          30 
   2.23  มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ         33 
   2.24  มอเตอร์เหนี่ยวน าชนิดกรงกระรอกและโรเตอรแบบพันขดลวด  34 
   2.25  มอเตอร์ชนิดกรงกระรอก          34 
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สารบัญภาพ(ต่อ) 

 

ภาพที่                   หน้า 
   2.26  โรเตอร์ชนิดขดลวดพัน       35 
   2.27  โครงมอเตอร์              35 
   2.28  แสดงส่วนของแกนเหล็กสเตเตอร์        36  
   2.29  ชุดฝึกทักษะการเรียนรู้การควบคุมสัญญาณไฟจราจรของอนุชน  ลิ้มภักดี 38 
   2.30  ชุดทดลองปฏิบัติการควบคุมมอเตอร์ด้วยพีแอลซีของสุเมธ สงวนใจ  39 
   3.1  แผนภาพแสดงขั้นตอนการด าเนินงานของปริญญานิพนธ์   41 
   3.2  แสดงแนวคิดในการออกแบบ         44 
   3.3  แสดงวงจรการสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟสโดยตรง    45 
   3.4  วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ Direct Reversing  46 
   3.5  วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ Reversing After Stop  47 
   3.6  วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ Jogging   48 
   3.7  วงจรสตาร์ทมอเตอร์ 3 เฟส แบบสตาร์ – เดลต้า    49 
   3.8  วงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ       50 
   3.9  วงจรเริ่มมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติ      51 
   3.10  วงจรเริ่มมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติโดยใช้ PLC    52 
   3.11  ระบบไฟจราจร            53 
   3.12  ระบบไฟจราจรแบบการปล่อยครั้งละสองแยกตรงข้ามกัน   53 
   3.13  ระบบไฟจราจรแบบปล่อยทีละแยก       54 
   3.14  ภาพด้านหน้าแสดงการออกแบบในส่วนของแผงทดลองสัญญาณไฟจราจร 55 
   3.15  ขนาดของแผงวงจรสัญญาณไฟจราจร      55 
   3.16  การออกแบบแผง PLC          56 
   3.17  ขนาดของแผง PLC           56 
   3.18  การออกแบบวงจรแผงควบคุมมอเตอร์      57 
   3.19  การออกแบบในส่วนของแผงควบคุมมอเตอร์    58 
   3.20  การเจาะรูเพื่อวางอุปกรณ์โดยเครื่องเจาะเลเซอร์    59 
   3.21  การพิมพ์ลายวงจรลงบนสติ๊กเกอร์ใส      59 
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สารบัญภาพ(ต่อ) 

 

ภาพที่                   หน้า 
   3.22  การติดสติ๊กเกอร์ใสลงบนชิ้นงาน        60 
   3.23  การติดสติ๊กเกอร์ทึบแสงลงบนชิ้นงาน      60 
   3.24  ภาพชิ้นงานที่ได้จากการออกแบบ       60 
   3.25  การตัดแผ่นอะครีลิคเพ่ือสร้างชิ้นงาน      61  
   3.26  แผ่นอะครีลิคที่ตัดไว้ประกอบเป็นชิ้นงาน     61 
   3.27  การประกอบเสาสัญญาณไฟจราจร       62 
   3.28  ขั้นตอนการติดตั้งอุปกรณ์ลงบนชิ้นงาน      62 
   3.29  แผงทดลองสัญญาณไฟจราจรที่ประกอบเสร็จแล้ว    63 
   3.30  ขั้นตอนการติดอุปกรณ์ลงแผงวงจร PLC     63 
   3.31  แผง PLC ที่ประกอบเสร็จแล้ว        64 
   3.32  การตัดเหล็กเพ่ือสร้างขาตั้งแผงมดลองมอเตอร์    64 
   3.33  การเชื่อมเหล็กเพ่ือสร้างขาตั้งแผงทดลองมอเตอร์    65 
   3.34  การพ่นสีขาตั้งแผงทดลองมอเตอร์       65 
   3.35  การยึดแผงทดลองมอเตอร์เข้ากับขาตั้ง      66 
   3.36  การต่อสายอุปกรณ์           66 
   3.37  การต่อสายอุปกรณ์           67 
   3.38  แผงทดลองมอเตอร์ที่ประกอบเสร็จแล้ว     67 
   3.39  แสดงการต่อแสดงวงจรการสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟสโดยตรง  68 
   3.40  แสดงการต่อวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ Direct Reversing 69 
   3.41  แสดงการต่อวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ    70 
           Reversing After Stop           
   3.42  แสดงการต่อวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส แบบ Jogging  71 
   3.43  แสดงการต่อวงจรสตาร์ทมอเตอร์ 3 เฟส แบบสตาร์ – เดลต้า   72 
   3.44  แสดงการต่อวงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ    73 
   3.45  แสดงวงจรเริ่มมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติ    74 
   3.46  แสดงการต่อวงจรเริ่มมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติโดยใช้ PLC  75 
 

 (12) 



  16 

 

สารบัญภาพ(ต่อ) 

 

ภาพที่                   หน้า 
   3.47  แสดงแผงทดลองสัญญาณไฟจราจรแบบกระพริบ    76 
   3.48  แสดงรูปแบบสัญญาณไฟจราจรแบบการปล่อยครั้งละสองแยกตรงข้ามกัน 79 
   3.49  แสดงรูปแบบสัญญาณไฟจราจรแบบปล่อยทีละแยก    81 
   4.1  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟสโดยตรง 83 
   4.2  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรสตาร์ท 84 
         มอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟสโดยตรง       
   4.3  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input   85 
         ของวงจรควบคุมมอเตอร์วงจรสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟสโดยตรง   
   4.4  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟส 87 
         แบบ Direct Reversing        
   4.5  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรกลับทางหมุน 88 
         มอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ Direct Reversing     
   4.6  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของวงจร 90 
         กลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบDirect Reversing   
   4.7  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า  92 
         สามเฟสแบบ  Reversing After Stop      
   4.8  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรกลับทางหมุน 93 
         มอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ Reversing After 
   4.9  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของวงจร 95 
         วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ Reversing After Stop   
   4.10  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้า 97 
           สามเฟสแบบ  Jogging  
   4.11  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram วงจรกลับทางหมุน 98 
           มอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ Jogging 
   4.12  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของวงจร 99 
           วงจรกลับทางหมุนมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ Jogging 
 

(13) 



  17 

 

สารบัญภาพ(ต่อ) 

 

ภาพที่                   หน้า 
   4.13  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรสตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้า  101 
           สามเฟสแบบ สตาร์ – เดลต้า      
   4.14  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรสตาร์ท 102 
           มอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ สตาร์ – เดลต้า 
   4.15  แสดงการเชื่อต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของวงจร 104 
  สตาร์ทมอเตอร์ไฟฟ้าสามเฟสแบบ สตาร์ – เดลต้า 
   4.16  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ 106  
   4.17  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรเริ่ม  107 

เดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ  
   4.18  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของวงจร 109 
           เริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ 
   4.19  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ 111 
 อัตโนมัติ 
   4.20  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรเริ่มเดิน 112 

 มอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติ 
   4.21  แสดงการเชื่อมต่อสายสัญญาณจาก Output ของ PLC ไปยัง Input ของ 113 
 วงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับอัตโนมัติ 
   4.22  แสดงการเขียน Timing Diagram ของวงจรเริ่มเดินมอเตอร์เรียงตามล าดับ 115 
  โดยใช้ PLC 
   4.23  การแปลง Timing Diagram ให้เป็น Ladder Diagram ของวงจรเริ่มเดิน 117 
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