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บทคดัย่อ 

การวิจัยในคร้ังนีมี้วัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาโปรแกรมช่วยออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมีโหลดเป็นมอเตอร์ไฟฟ้าตามมาตรฐานการ

ติดต้ังทางไฟฟ้า สาํหรับประเทศไทย พ.ศ. 2556  เรียกว่า PDES-M  รูปแบบของโปรแกรมท่ีพัฒนาขึน้ทาํงานด้วยโปรแกรมแมท
แลปในฟังก์ช่ันจียไูอ (GUI) โปรแกรมท่ีพัฒนาขึน้สามารถ 1) คาํนวณพิกัดกระแสของสายไฟฟ้าสาํหรับวงจรมอเตอร์ท่ีมีเคร่ือง
เดียว วงจรมอเตอร์หลายเคร่ือง วงจรมอเตอร์รวมกับโหลดอ่ืน วงจรมอเตอร์ท่ีมีค่าคาปาซิเตอร์ต่ออยู่ด้วย 2) คาํนวณขนาดเคร่ือง
ป้องกันกระแสลดัวงจรของวงจรย่อยท่ีมีมอเตอร์เคร่ืองเดียว วงจรย่อยท่ีมีมอเตอร์หลายเคร่ืองหรือมีโหลดอ่ืนรวมอยู่ด้วย 3) คาํนวณ
ขนาดเคร่ืองป้องกันกระแสลดัวงจรของสายป้อน 4) คาํนวณขนาดปรับต้ังเคร่ืองป้องกันโหลดเกิน 5) กาํหนดเคร่ืองควบคุมมอเตอร์ 

และ 6) กาํหนดเคร่ืองปลดวงจร ผลการวิจัยพบว่า ผลการคาํนวณของโปรแกรมมีความถูกต้องตรงตามผลการคาํนวณทางทฤษฎี 

และผลการประเมินของผู้ใช้งานจาํนวน 13 คน มีค่าความเหมาะสมอยู่ในระดับมาก 

คาํสําคญั: ระบบไฟฟ้า มอเตอร์ไฟฟ้า จียไูอ แมทแลป  

Abstract 

This objective of this research was to development of program aide design of electrical system (PDES-M) on motor 

load for Thai Electrical Code 2013 by using MATLAB GUIs. The developed program can ;1) calculate the current size 

of the motor circuit cables with a single device, multiple motor circuits with other loads, motor circuit with the 

capacitor connected to it, 2) calculate the size of a small short circuit protection with a single motor, sub-circuits with 

multiple motors or other loads included, 3) calculate the size of the input string short circuit protection,   4) calculate 

the size adjustment over load protection 5) define a control motor and 6) define a disconnecting means. The research 

found that the results of the calculations are accurate according to the results of theoretical calculations. The 

evaluation of the use of 13 is appropriate at a high level. 
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1. บทนํา 
การออกแบบระบบไฟฟ้า [1] ของสถานประกอบการต่างๆ 

นั้นวิศวกรไฟฟ้าจะต้องออกแบบระบบการจ่ายกาํลังไฟฟ้า 
(Electrical Distribution System) เพ่ือให้สามารถจ่าย
กระแสไฟฟ้าให้แก่บริภณัฑต่์างๆ อยา่งเพียงพอและเช่ือถือได ้
ขนาดของระบบการจ่ายกาํลงัไฟฟ้านั้นหาไดจ้ากรายการโหลด 
(Load Schedule) รายการสายป้อน (Feeder Schedule) และ
รายการวสัดุ อุปกรณ์ในการติดตั้ง สาํหรับงานออกแบบระบบ
ไฟฟ้าเป็นงานท่ีวิศวกรไฟฟ้าหรือผูอ้อกแบบจะตอ้งศึกษาและ
ร่วมกนักบับุคคลหลายกลุ่ม เช่น สถาปนิก วิศวกรโครงสร้าง 
วิศวกรระบบเคร่ืองกล วิศวกรระบบสุขาภิบาลและ เจา้ของ
อาคาร นอกจากน้ีผูอ้อกแบบระบบไฟฟ้าจะตอ้งศึกษาและทาํ
ความเข้าใจถึงรายละเอียดของมาตรฐานต่างๆ ซ่ึงเป็น
ขอ้กาํหนดในการออกแบบซ่ึงเป็นส่ิงท่ีสําคญัเป็นอย่างยิ่งใน
การออกแบบระบบไฟฟ้า  

วงจรไฟฟ้าประกอบดว้ยวงจรยอ่ย สายป้อน เมนสวิตช ์
และสายเมน การออกแบบระบบไฟฟ้าคือ การคาํนวณโหลด
เพ่ือกาํหนดขนาดของวงจรไฟฟ้า เคร่ืองป้องกนักระแสเกิน 
และสายไฟฟ้ารวมทั้งขอ้กาํหนดการติดตั้งท่ีเก่ียวขอ้ง โหลดท่ี
สาํคญัท่ีใชก้นัมากในงานอุตสาหกรรม และสถานประกอบการ
ต่างๆไดแ้ก่ มอเตอร์ไฟฟ้า ซ่ึงโหลดท่ีเป็นมอเตอร์ไฟฟ้า [2] 
การกาํหนดขนาดสายไฟฟ้าและพิกดัเคร่ืองป้องกนักระแสเกิน
มีขอ้แตกต่างไปจากโหลดแสงสว่างและเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าอ่ืนๆ 
เน่ืองจากในวงจรมอเตอร์ไฟฟ้าปกติจะมีเคร่ืองป้องกนัโหลด
เกิน (Over Load Protection) ติดตั้งอยูใ่นวงจรมอเตอร์แต่ละตวั
แลว้ การออกแบบวงจรไฟฟ้าท่ีมีโหลดเป็นมอเตอร์ ผูอ้อกแบบ
จาํเป็นตอ้งรู้ชนิดของมอเตอร์ ชนิดของสายไฟฟ้า และชนิดของ
ท่อ หลงัจากนั้นนาํมาคาํนวณหาขนาดสายไฟฟ้าของมอเตอร์
ในวงจรท่ีมีมอเตอร์เคร่ืองเดียว หลายเคร่ือง และมีการต่อกบั
โหลดอ่ืนๆ ขนาดของเคร่ืองป้องกันกระแสลัดวงจร ขนาด
ปรับตั้งเคร่ืองป้องกนัโหลดเกิน  เคร่ืองควบคุมมอเตอร์ และ
เคร่ืองปลดวงจร การคาํนวณหาค่าพารามิเตอร์ต่างๆ จาํเป็นตอ้ง
ใชร้ะยะเวลาเป็นอยา่งมาก การแกปั้ญหาวิธีการหน่ึงในปัจจุบนั
คือการใชโ้ปรแกรมคอมพิวเตอร์เขา้มาคาํนวณ [3-5] โดยใช ้

โปรแกรมประยกุตต่์างๆ เช่น ไมโครซอฟตเ์อก็เซล (Microsoft 
Excel) แมทแลป (Matlab), Visual C# หรือโปรแกรมท่ี
ออกแบบมาเฉพาะทาง โดยท่ีโปรแกรมเหล่าน้ีผูอ้อกแบบตอ้ง
เสียค่าใชจ่้ายสาํหรับซ้ือลิขสิทธ์   

จากความเป็นมาและความสําคัญของปัญหาดังกล่าว 
งานวจิยัน้ีจึงไดน้าํเสนอการออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมีโหลดเป็น
มอเตอร์ไฟฟ้าตามมาตรฐานการติดตั้ งทางไฟฟ้า  สําหรับ
ประเทศไทย พ.ศ. 2556 โดยใช ้Matlab GUI ในการพฒันา โดย
มีวตัถุประสงคเ์พ่ือพฒันาโปรแกรมช่วยออกแบบระบบไฟฟ้าท่ี
มีโหลดเป็นมอเตอร์ไฟฟ้าตามมาตรฐานการติดตั้ งไฟฟ้า
สาํหรับประเทศไทย พ.ศ.2556 

2. ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

2.1 วงจรทัว่ไปของมอเตอร์  
 

 
 

ภาพที ่1 : วงจรทัว่ไปของมอเตอร์ 
การออกแบบวงจรมอเตอร์ [1] จะมีส่วนประกอบหลกัแสดง

ดงัภาพท่ี 1 ประกอบดว้ย สายป้อนวงจรมอเตอร์ เคร่ืองป้องกนั
กระแสลดัวงจรของสายป้อน วงจรย่อยมอเตอร์ เคร่ืองปลด
วงจร เคร่ืองป้องกันกระแสลัดวงจรของวงจรย่อย เคร่ือง
ควบคุมมอเตอร์ เคร่ืองป้องกนัโหลดเกินของมอเตอร์ มอเตอร์ 
ในกรณีเป็นเวาด์โรเตอร์มอเตอร์  จะมีเคร่ืองควบคุมด้าน     
ทุติยภมิู และตวัตา้นทานทุติยภมิู 
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2.2 การคํานวณขนาดกระแสของสายไฟฟ้า 
วงจรมอเตอร์อาจประกอบดว้ยวงจรท่ีมีมอเตอร์เคร่ืองเดียว 

หลายเคร่ือง และวงจรท่ีมีมอเตอร์รวมอยู่กบัโหลดอ่ืนท่ีไม่ใช่
มอเตอร์ การคาํนวณค่าพารามิเตอร์ต่างๆสามารถคาํนวณได้
ดงัน้ี [6] 

2.2.1 วงจรท่ีมีมอเตอร์เคร่ืองเดียว กรณีมอเตอร์ทัว่ไป 
สามารถคาํนวณหาค่าขนาดกระแสของสายไฟฟ้าไดด้งัน้ี 

MC II  25.1     (1) 
โดยท่ี CI คือขนาดกระแสของสายไฟฟ้า เป็นแอมแปร์ และ 

MI คือกระแสโหลดเตม็ท่ีของมอเตอร์ เป็นแอมแปร์ 
ถ้าเป็นมอเตอร์ชนิดเวาด์โรเตอร์  สามารถหาค่าขนาด

กระแสของสายไฟฟ้าดา้นปฐมภูมิไดจ้ากสมการท่ี (1) และ 
ขนาดกระแสของสายไฟฟ้าท่ีต่ออยู่ระหว่างตวัมอเตอร์ด้าน 
ทุติยภมิูกบัเคร่ืองควบคุมมอเตอร์ไดด้งัน้ี 

SEMMSECC II ,, 25.1     (2) 
ในกรณีท่ีมอเตอร์มีตวัตา้นทานแยกออกต่างหากจากเคร่ือง

ควบคุม สามารถหาขนาดกระแสของสายไฟฟ้าท่ีต่ออยูร่ะหวา่ง
เคร่ืองควบคุมและตวัตา้นทานไดด้งัน้ี 

SEMMSECC IKI ,1,     (3) 
โดยท่ี SECCI , คือขนาดกระแสของสายไฟฟ้าดา้นทุติยภูมิของ
มอเตอร์ เป็นแอมแปร์ 1K คือค่าคงท่ีของตัวต้านทานแต่ละ
ประเภท และ SECMI , คือพิกดักระแสดา้นทุติยภูมิของมอเตอร์ 
เป็นแอมแปร์ 

2.2.2 วงจร ท่ี มี มอ เตอ ร์หลาย เ ค ร่ื อ ง  สามารถ
คาํนวณหาค่าขนาดกระแสของสายไฟฟ้าไดด้งัน้ี 

MNMMAXMC III ...1,25.1    (4) 
โดยท่ี MAXMI , คือกระแสโหลดเต็มท่ีของมอเตอร์เคร่ืองใหญ่
ท่ีสุด เป็นแอมแปร์ และ MNMI ...1 คือกระแสโหลดเต็มท่ีของ
มอเตอร์อ่ืนท่ีเหลือทั้งหมด เป็นแอมแปร์ 

2.2.3 วงจรท่ีมีมอเตอร์รวมกับโหลดอ่ืน สามารถ
คาํนวณหาค่าขนาดกระแสของสายไฟฟ้าไดด้งัน้ี 

LCMC III      (5) 
โดยท่ี CMI คือขนาดกระแสของสายสาํหรับวงจรมอเตอร์ เป็น
แอมแปร์ และ LI คือขนาดกระแสของสายของโหลดอ่ืนท่ี
คาํนวณได ้เป็นแอมแปร์ 

2.3 การคาํนวณขนาดเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจร 
2.3.1 เคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจรของวงจรยอ่ยท่ีมี

มอเตอร์เคร่ืองเดียว [6] สามารถคาํนวณดงัจาก 

100
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โดยท่ี CBI คือพิกดัหรือขนาดปรับตั้งของเคร่ืองป้องกนักระแส
ลดัวงจรของมอเตอร์ เป็นแอมแปร์ MI คือพิกดักระแสโหลด
เตม็ท่ีของมอเตอร์ เป็นแอมแปร์ และ 2K คือ พิกดัหรือขนาด
ปรับตั้งสูงสุดของเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจรของมอเตอร์ 

2.3.2 เคร่ืองป้องกันกระแสลัดวงจรของสายป้อน 
สามารถคาํนวณดงัจาก 

MNMMAXCBCB III ...1,11     (7) 
โดยท่ี MAXCBI ,1 คือพิกดัเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจรตวัใหญ่
ท่ีสุด เป็นแอมแปร์ และ MNMI ...1 คือกระแสโหลดเต็มท่ีของ
มอเตอร์ท่ีเหลือทั้งหมดในวงจร เป็นแอมแปร์ 
 กรณีท่ีมีโหลดอ่ืนรวมอยูด่ว้ย สามารถคาํนวณขนาดปรับตั้ง
ของเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจรของสายป้อนไดด้งัน้ี 

LCBMCBCB III ,,22     (8) 
โดยท่ี MCBI ,2 คือพิกดัเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจรตวัใหญ่
ท่ีสุด เป็นแอมแปร์ และ LCBI , คือขนาดปรับตั้งเคร่ืองป้องกนั
กระแสเกินของโหลดอ่ืน เป็นแอมแปร์ 

2.4 พกิดักระแสของเคร่ืองปลดวงจร 
 เคร่ืองปลดวงจรมอเตอร์ระบบแรงตํ่า ตอ้งมีพิกดักระแสไม่
นอ้ยกวา่ 115 % ของพิกดักระแสโหลดเตม็ท่ีของมอเตอร์ [6] 
เป็นดงัน้ี 

MDS II  15.1     (9) 
โดยท่ี DSI คือพิกดักระแสของเคร่ืองปลดวงจร เป็นแอมแปร์ 
และ MI คือพิกดักระแสโหลดเตม็ท่ีของมอเตอร์ เป็นแอมแปร์ 

3. การพฒันาฟังก์ช่ันจียูไอ (GUI)  
วงจรการพัฒนาฟังก์ชั่น จียูไอ  (GUI)  ของแมทแลป 

(MATLAB) ประกอบดว้ย 7 ขั้นตอนคือ 

3.1 การวเิคราะห์ปัญหา  
ในงานวิจัย น้ีจะเ ป็นการพัฒนาโปรแกรมเพื่อนําไป

แกปั้ญหาความยุ่งยากในการออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมีโหลด
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เป็นมอเตอร์ โดยท่ีผูใ้ชง้านโปรแกรมสามารถเลือกจาํลอง โดย
ท่ีการป้อนอินพุตจะเป็นการป้อนจากแป้นพิมพเ์ป็นตวัเลข ผา่น
เข้าไปประมวลผลตามสมการทางคณิตศาสตร์ท่ีได้จากการ
วเิคราะห์ในแต่ละวงจร ซ่ึงผลลพัธ์จะแสดงในรูปของตวัเลข  

3.2 การออกแบบโปรแกรม  
การออกแบบโปรแกรมจะใชผ้งังานอธิบายลาํดบัขั้นตอน

การทาํงาน โดยเร่ิมตน้การทาํงานด้วยการเขา้สู่หน้าต่าง
โปรแกรมหลกั (Main menu) หลกัจากนั้นทาํการกาํหนดชนิด
ของมอเตอร์ กําหนดวงจรมอเตอร์ กําหนดคุณสมบัติของ
มอเตอร์ เลือกชนิดของสายไฟฟ้า และวธีิการเดินสาย 

3.3 เขียนโปรแกรม  
ในขั้นตอนน้ี เป็นการเขียนโปรแกรม โดยทาํการสร้างส่วน

ติดต่อกบัผูใ้ชง้าน (Graphic User Interface) หรือ GUI ในส่วน
ของการรับค่าทางอินพุตและการแสดงผลทางเอาตพ์ุต ในส่วน
ของการประมวลผลจะเขียนอัลกอริทึมโดยใช้เอ็มไฟล ์        
(M-Scrip) ของโปรแกรม MATLAB® 2012a จากสมการทาง
คณิตศาสตร์  

3.4 การทดสอบและแก้ไขโปรแกรม  
การทดสอบและแกไ้ขโปรแกรมจะเป็นการตรวจสอบความ

ถูกต้องของผลการคํานวณเปรียบเทียบกับทฤษฎี  แล้ว
ตรวจสอบดูผลลพัธ์ ทาํการปรับปรุงแกไ้ขโปรแกรม 

3.5 การจัดทาํเอกสารและคู่มือการใช้งาน 
การจัดทาํเอกสารและคู่มือการใช้งานจะแบ่งออกเป็น 2 

ส่วน ไดแ้ก่ คู่มือสําหรับผูใ้ชโ้ปรแกรม (User’s Manual) และ
คู่มือสาํหรับผูเ้ขียนโปรแกรม (Programmer’s Manual) จดัทาํ
ไฟลเ์ป็นนามสกุล .pdf และทาํการเช่ือมต่อไวท่ี้ปุ่ม การใชง้าน 
ของโปรแกรม 

3.6 การใช้งานจริง  
นาํโปรแกรมท่ีพฒันาข้ึนไปทดลองใชต้ามสภาพแวดลอ้ม

จริงกบันกัศึกษาจาํนวน 3 คน โดยผูว้ิจยัทาํการแนะนาํการใช้
และให้นักศึกษาใชโ้ปรแกรมในการออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมี
โหลดเป็นมอเตอร์ พบว่า นักศึกษาทั้ ง 3 คนสามารถใช้
โปรแกรมไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

3.7 การปรับปรุงและพฒันาโปรแกรม 
ในขั้นน้ีผูว้ิจยัไดท้าํการปรับปรุงและพฒันาโปรแกรม ตาม

คาํแนะนาํของนักศึกษาท่ีใชง้านจริง โดยการเพ่ิมรายละเอียด
ของตวัแปรและสมการทางคณิตศาสตร์ท่ีใชใ้นการคาํนวณไว้
ในตวัโปรแกรมของแต่ละวงจร 

4. ผลการวจิัย 

4.1 ผลการพฒันาโปรแกรม PDES-M Version 1.0 
โปรแกรม PDES-M ท่ีพฒันาข้ึน แสดงดงัภาพท่ี 2 
 

 
 

ภาพที ่2 โปรแกรม PDES-M Version 1.0  สาํหรับออกแบบ 
ระบบไฟฟ้าท่ีมีโหลดเป็นมอเตอร์ 

 

4.2 ผลการคํานวณของโปรแกรม PDES-M Version 1.0   
ในบทความวิจยัน้ีจะยกตวัอย่างผลการออกแบบวงจรท่ีมี

มอเตอร์จาํนวน 3 เคร่ือง โดยมอเตอร์ทั้งหมดเป็นสไควเ์รลเคจ
อินดกัชัน่มอเตอร์ เร่ิมเดินโดยผา่นรีแอกเตอร์ 380 โวลต ์3 เฟส 
ใชเ้ซอร์กิตเบรกเกอร์เวลาผกผนั มีรายละเอียดดงัน้ี  

- มอเตอร์ตวัท่ี 1 มีขนาด 10 แรงมา้ กระแส 17 แอมแปร์
กระแสลอ็กโรเตอร์ 50 แอมแปร์ 

- มอเตอร์ตวัท่ี 2 มีขนาด 50 แรงมา้ กระแส 79 แอมแปร์ 
รหสัอกัษร A 

- มอเตอร์ตวัท่ี 3 มีขนาด 40 แรงมา้ กระแส 63 แอมแปร์ 
รหสัอกัษร A 

โดยท่ีค่าเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาด [3] จะถูกคาํนวณจาก
สมการดงัน้ี 
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4.2.1 การออกแบบคาํนวณหาค่าขนาดกระแสของ
สายไฟฟ้าสําหรับมอเตอร์แต่ละตวั ( 3...1, MMCI ) และขนาด
กระแสของสายป้อน  ( CI )  โดยใช้ โปรแกรม  PDES-M 
เปรียบเทียบกบัการคาํนวณทางทฤษฎี ผลแสดงดงัตารางท่ี 1 
 

ตารางที่ 1 ผลการออกแบบโดยใช ้โปรแกรม PDES-M Version 1.0   
 เปรียบเทียบกบัการคาํนวณทางทฤษฎีในการคาํนวณหาค่า 
 ขนาดกระแสของสายไฟฟ้า และขนาดกระแสของสายป้อน 

 PDES-M  Theory Error (%) 

1,MCI  21.25 A 21.25 A 0 

2,MCI  98.75 A 98.75 A 0 

3,MCI  78.75 A 78.75 A 0 

CI  178.75 A 178.75 A 0 
  

จากตารางท่ี 1 พบวา่ผลการคาํนวณหาค่าขนาดกระแสของ
สายไฟฟ้าสําหรับมอเตอร์แต่ละตวั ( 3...1, MMCI ) และขนาด
กระแสของสายป้อน ( CI ) โดยใช ้โปรแกรม PDES-M มีค่า
ตรงกบัการคาํนวณทางทฤษฎี 

4.2.2 การออกแบบคาํนวณหาค่าขนาดเคร่ืองป้องกนั
กระแสลดัวงจรของวงจรยอ่ย ( 3...1,1 MMCBI ) และขนาดเคร่ือง
ป้องกนักระแสลดัวงจรของสายป้อน ( 1CBI ) โดยใช ้โปรแกรม 
PDES-M เปรียบเทียบกบัการคาํนวณทางทฤษฎี แสดงดงัตาราง
ท่ี 2 ผลการคาํนวณพบวา่ค่าขนาดเคร่ืองป้องกนักระแสลดัวงจร
ของวงจรยอ่ย ( 3...1,1 MMCBI ) และขนาดเคร่ืองป้องกนักระแส
ลดัวงจรของสายป้อน ( 1CBI ) มีค่าตรงกนั โดยท่ีมอเตอร์ตวัท่ี 1 
เลือกใชเ้ซอร์กิตเบรกเกอร์ขนาด 40 แอมแปร์ มอเตอร์ตวัท่ี 2 
เลือกใชเ้ซอร์กิตเบรกเกอร์ขนาด 125 แอมแปร์ และมอเตอร์ตวั
ท่ี 3 เลือกใชเ้ซอร์กิตเบรกเกอร์ขนาด 100 แอมแปร์ เซอร์กิต
เบรกเกอร์ของสายป้อนตอ้งเลือกขนาด 225 แอมแปร์ โดย
ขนาดกระแสของสายป้อนมีค่า 178.75 แอมแปร์ 

4.2.3 การออกแบบคาํนวณหาค่าพิกัดกระแสของ
เคร่ืองปลดวงจรของมอเตอร์แต่ละตวั ( 3...1, MMDSI ) โดยใช ้
โปรแกรม PDES-M เปรียบเทียบกบัการคาํนวณทางทฤษฎี 
แสดงดงัตารางท่ี 3 

ตารางที่ 2 ผลการออกแบบโดยใช ้โปรแกรม PDES-M Version 1.0   
 เปรียบเทียบกบัการคาํนวณทางทฤษฎีในการคาํนวณหาค่า 
 ขนาดเคร่ืองป้องกนักระแสของวงจรยอ่ย 

 PDES-M  Theory Error (%) 

1,1 MCBI  34 A 34 A 0 

2,1 MCBI  118.5 A 118.5 A 0 

3,1 MCBI  94.5 A 94.5 A 0 

1CBI  205 A 205 A 0 

CI  178.75 A 178.75 A 0 
  

ตารางที่ 3 การออกแบบคาํนวณหาค่าพิกดักระแสของเคร่ืองปลดวงจร 
 ของมอเตอร์แต่ละตวั ( 3...1, MMDSI ) 

 PDES-M Theory Error (%) 

1,MDSI  19.55 A 19.55 A 0 

2,MDSI  90.85 A 90.85 A 0 

3,MDSI  72.45 A 72.45 A 0 
  

จากตารางท่ี 3 พบวา่ผลการคาํนวณหาค่าพิกดักระแสของ
เคร่ืองปลดวงจรของมอเตอร์แต่ละตวั ( 3...1, MMDSI ) โดยใช ้
โปรแกรม PDES-M มีค่าตรงกบัการคาํนวณทางทฤษฎี 

4.3 ผลการประเมนิจากผู้ใช้งาน 
การทดสอบการใชง้านของโปรแกรม PDES-M Version 

1.0 จากผูใ้ชง้านจริงจาํนวน 13 ท่าน ประกอบดว้ยอาจารย์
ผูส้อนวิชาการออกแบบระบบไฟฟ้าจาํนวน 2 ท่าน นกัศึกษาท่ี
เรียนผา่นรายวิชาการออกแบบระบบไฟฟ้าจาํนวน 8 ท่าน และ
วิศวกรจาํนวน 3 ท่าน ผลการประเมินจากแบบสอบถาม แสดง
ดงัตารางท่ี 4 

 

ตารางที่ 4 ผลการประเมินโปรแกรม PDES-M Version 1.0  จาก 
   ผูใ้ชง้าน 

ดา้นท่ี ความคิดเห็น X  S.D. 
ระดบัความ
เหมาะสม 

1. ดา้นโครงสร้าง 4.47 0.50 มาก 

2. ดา้นการใชง้าน 4.46 0.52 มาก 

3. ดา้นผลการคาํนวณ 4.51 0.49 มากท่ีสุด 

เฉล่ียรวมทุกดา้น 4.48  มาก 
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ผลการประเมิน พบว่าผูเ้ช่ียวชาญ มีความคิดเห็นดงัน้ี  1) 
ดา้นโครงสร้างมีระดบัความเหมาะสมอยู่ในระดบัมาก มี
ค่าเฉล่ียรวมเท่ากบั 4.47 มีค่าส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานเท่ากบั 0.5  
2) ดา้นการใชง้านมีระดบัความเหมาะสมอยูใ่นระดบัมาก มี
ค่าเฉล่ียรวมเท่ากบั 4.46 มีค่าส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานเท่ากับ 
0.52  และ 3) ดา้นการเรียนการสอนมีระดบัความเหมาะสมอยู่
ในระดบัมากท่ีสุด มีค่าเฉล่ียเท่ากบั 4.51 โดยมีค่าเฉล่ียรวม
ทั้งหมดเท่ากบั 0.49 มีระดบัความเหมาะสมอยูใ่นระดบัมาก 

5. สรุปผลการวจิัย 
5.1 โปรแกรม PDES-M Version 1.0 ท่ีพฒันาข้ึนโดยใช ้

GUI ของ MATLAB 2012a สามารถออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมี
โหลดเป็นมอเตอร์ไดถู้กตอ้งเม่ือเปรียบเทียบกบัทฤษฎี เพราะ
การพฒันาโปรแกรมดังกล่าวมีขั้นตอนการพฒันาอย่างเป็น
ระบบตามหลักการออกแบบและพัฒนาของโปรแกรม
คอมพิวเตอร์  

5.2 ผลการประเมินการใชง้านของผูเ้ช่ียวชาญ 13 ท่าน 
พบวา่โปรแกรม PDES-M Version 1.0 มีความเหมาะสมอยูใ่น
ระดบัมาก 

สรุปไดว้่าการออกแบบระบบไฟฟ้าท่ีมีโหลดเป็นมอเตอร์
โดยใช ้ GUI MATLAB 2012a เป็นฐานในการพฒันาทั้งใน
ส่วนของการติดต่อกบัผูใ้ชง้าน (Graphic User Interface : GUI) 
และในส่วนของไฟลท่ี์ใชใ้นการประมวลผล สามารถนาํไปช่วย
ในการออกแบบไดถู้กตอ้ง และยงัช่วยลดเวลาในการออกแบบ 
และลดค่าใช้จ่ายในการซ้ือลิขสิทธ์  ทั้ งย ังสามารถนําไป
ประยกุตใ์ชก้บัการสอนวิชาการออกแบบระบบไฟฟ้า เร่ืองการ
ออกแบบวงจรมอเตอร์ไดเ้ป็นอยา่งดี  
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ดร.สมมารถ ขาํเกล้ียง จบการศึกษาระดับ
ป ริญญา เ อ ก  ส าข า ไฟ ฟ้ า ศึ กษ า  จ า ก
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลา้พระ
นครเหนือ ปี พ.ศ. 2552 สนใจงานวิจยั
ทางด้านการวิเคราะห์วงจรคล่ืนระนาบ
ไมโครเวฟโดยใชห้ลกัการของคล่ืน และการ
พฒันา MATLAB GUI ปัจจุบนัเป็นอาจารย์
ประจําคณะ เทคโนโลยี อุ ตสาหกรรม 
มหาวทิยาลยัราชภฏัสงขลา จงัหวดัสงขลา 

อาจารยไ์พศาล คงเรือง จบการศึกษาระดบั
ปริญญาโท สาขาไฟฟ้า จากมหาวิทยาลัย
เทคโนโลยีพระจอมเกล้าพระนครเหนือ
สนใจงานวิจยัทางด้านการออกแบบระบบ
ไฟฟ้า  และการพัฒนาการเรียนการสอน
ทางด้านไฟฟ้า ปัจจุบนัเป็นอาจารยป์ระจาํ
คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลยั
ราชภฏัสงขลา จงัหวดัสงขลา 
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