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ปฏิบัติการเร่ือง 
 Basic electronic and Measurement  

1.  วตัถุประสงค์ 
1.1 เพื่อศึกษาหลกัการพื้นฐานการแปลงแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบัเป็นแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงและการ

ประยกุตใ์ชง้าน 
1.2 เพื่อศึกษาหลกัการท างานของตวัตรวจรู้ท่ีมีสัญญาณแบบอะนาล็อกและแบบดิจิตอล 

 

2.  กล่าวน า 
ในภาคอุตสาหกรรมมีการใช้งานอุปกรณ์ควบคุมและเคร่ืองมือวดักนัอย่างแพร่หลายในกระบวนการ

ผลิต ซ่ึงอุปกรณ์เหล่าน้ีโดยส่วนใหญ่จะท างานดว้ยแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง แต่แหล่งก าเนิดพลงังานไฟฟ้า
ส่วนมากจะเป็นกระแสสลับ เน่ืองจากสะดวกต่อการขนส่งพลังงานไฟฟ้า ดังนั้นการศึกษาการแปลงผนั
แรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบัเป็นกระแสตรงมีความส าคญัมากในการน าไปใชง้านในระบบควบคุมต่างๆ หลกัการ
พื้นฐานในการแปลงแรงดันไฟฟ้า (AC to DC) แสดงดังรูปท่ี 1 ประกอบไปด้วย หม้อแปลงไฟฟ้า (power 
transformer) ท าหน้า ท่ีลดแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับแรงดันสูง  (AC line) ทางด้านขดลวดปฐมภูมิ เป็น
แรงดนัไฟฟ้ากระแสสลับแรงดันต ่าทางด้านขดลวดทุติยภูมิ เพื่อให้ได้แรงดนัไฟฟ้าท่ีตอ้งการแก่วงจรเรียง
กระแส และในรูปท่ี 1 เลือกใช้ไดโอดเป็นตวัเรียงกระแส (diode rectifier) ในการแปลงไฟฟ้ากระแสสลบัเป็น
ไฟฟ้ากระแสตรง แต่ไฟฟ้ากระแสตรงท่ีไดย้งัไม่มีเสถียรภาพ จึงจ าเป็นตอ้งกรองสัญญาณ (filter) เพื่อให้ไฟฟ้า
กระแสตรงท่ีไดมี้เสถียรภาพมากข้ึน แต่อยา่งไรก็ตามจะมีการกระเพื่อมของสัญญาณเกิดข้ึน จึงจ าเป็นตอ้งลดค่า
การกระเพื่อมลงโดยใช้วงจรควบคุมแรงดนัไฟฟ้า (voltage regulator)  เช่น วงจรซีเนอร์ไดโอดแบบต่อขนาน 
หรือวงจรรวม (integrated circuit) ซ่ึงแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงท่ีผา่นวงจรคงค่าแรงดนัไฟฟ้าจะมีความเหมาะสม
ต่อการใชง้านกบัอุปกรณ์ควบคุมและเคร่ืองมือวดัได ้

 
 
 
 
 
 

 
รูปท่ี 1  บล็อกไดอะแกรมของแหล่งจ่ายก าลงัไฟฟ้ากระแสตรง 

 

3.  หลกัการและทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 
 3.1 วงจรเรียงกระแส (Rectifier Circuit) คือวงจรไฟฟ้าท่ีมีคุณสมบัติในการแปลงสัญญาณไฟฟ้า
กระแสสลบัให้เป็นไฟฟ้ากระแสตรง ซ่ึงมีคุณสมบติัยอมให้กระแสไฟฟ้าไหลผา่นไปในทิศทางใดทิศทางหน่ึง 
อุปกรณ์ท่ีนิยมใชใ้นการแปลงสัญญาณ คือ ไดโอด (Diode) ซ่ึงสามารถแบ่งได ้2 ประเภทไดแ้ก่   
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        3.1.1 วงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืน (Haft Wave Rectifier Circuit) วงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืน 
แสดงไดด้งัรูปท่ี 2 จะเห็นไดว้า่แรงดนัไฟฟ้าอินพุท 

S
V  เป็นสัญญาณรูปคล่ืนซายด ์และค่าแรงดนัไฟฟ้า 

rms
V  (root 

mean square voltage) วดัไดจ้ากเคร่ืองมือวดัมลัติมิเตอร์ และหาค่าไดจ้ากสมการท่ี 1 และสมการท่ี 2 เม่ือหมอ้
แปลงดา้นทุติยภูมิจ่ายแรงดนัไฟฟ้าดา้นบวก ไดโอด D1 จะไดรั้บแรงดนัไฟฟ้าไบอสัตรงสามารถน ากระแสได ้
จะมีกระแสไหลผา่นไปยงัโหลดได ้สัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทจะเป็นสัญญาณรูปคล่ืนซายด์ดา้นบวก โดย
สามารถหาค่าเฉล่ียแรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทหรือแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 

DC
V  ไดจ้ากสมการท่ี 3 และไดโอด เม่ือ

พิจารณาผลของแรงดนัไฟฟ้าท่ีตกคร่อมไดโอด 
T

V  จะไดส้มการค่าแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 
DC

V  ดงัสมการท่ี 4 
 

max sinSV V t          (1) 
2 max

max
0

1
( ) 0.707

2
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V
V input V t dt V
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        (2) 

/2
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0 0

1 1
( ) sin . 0.318

T T

DC o

V
V V t dt V t dt V
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         (3) 

max0.318( )DC TV V V          (4) 
 

 
 

รูปท่ี 2  วงจรเรียงเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืน 
 

 3.1.2 วงจรเรียงกระแสแบบเต็มเคล่ืน (Full Wave Rectifier Circuit) จะใช้ไดโอดอย่างน้อย 2 
ตวัในวงจรเพื่อจะท าให้ไดโอดสามารถน ากระแสไฟฟ้าในแต่ละคร่ึงไซเคิลของไฟฟ้ากระแสสลบั ไดโอดทั้ง
สองจึงท าหนา้ท่ีเป็นตวัจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กบัความตา้นทานโหลดตวัละคร่ึงไซเคิลในทิศทางเดียวกนั ซ่ึงมีอยู่
ดว้ยกนั 2 ลกัษณะดงัน้ี 
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    3.1.2.1 วงจรเรียงกระแสเต็มคล่ืนแบบเซ็นเตอร์แทป (Center Tap Rectifier Circuit) 
หรือวงจรเรียงกระแสแบบเต็มคล่ืนใช้ไดโอด 2 ตวั แสดงไดด้งัรูปท่ี 3 จะเห็นไดว้่าใช้หมอ้แปลงไฟฟ้าแบบมี 
แทปก่ึงกลาง เพื่อสร้างแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบั 2 ช่วง ในขดลวดดา้นทุติยภูมิ เม่ือหมอ้แปลงจ่ายแรงดนัไฟฟ้า
ดา้นบวก ไดโอด D1 จะไดรั้บแรงดนัไฟฟ้าไบอสัตรงสามารถน ากระแสไฟฟ้าได ้และจะมีกระแสไฟฟ้าไหล
ผา่นไปยงัโหลดได ้ขณะท่ีไดโอด D2 ไดรั้บแรงดนัไฟฟ้าไบอสัยอ้นกลบัไม่สามารถน ากระแสไฟฟ้าได ้และเม่ือ
หมอ้แปลงจ่ายแรงดนัไฟฟ้าดา้นลบ ไดโอด D2

 

 จะไดรั้บแรงดนัไฟฟ้าไบอสัตรงสามารถน ากระแสไฟฟ้าได้ 
และจะมีกระแสไหลผ่านไปยงัโหลดได้ ขณะท่ีไดโอด D1 ไดรั้บแรงดันไฟฟ้าไบอสัยอ้นกลบัไม่สามารถน า
กระแสไฟฟ้าได ้ดงันั้นสัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทท่ีไดจ้ะเป็นสัญญาณรูปคล่ืนซายด์ดา้นบวกต่อเน่ืองกนัไป 
โดยสามารถหาค่า 

DC
V ได้จากสมการท่ี 5 และเม่ือพิจารณาผลของแรงดนัไฟฟ้าท่ีตกคร่อมไดโอด 

T
V  จะได้

สมการค่าแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 
DC

V  ไดด้งัสมการท่ี 6 
 

/2
max

max max
0 0

21 2
( ) sin . 0.636

T T

DC o

V
V V t dt V t dt V

T T



         (5) 

max0.636( )DC TV V V          (6) 
 

 
 

รูปท่ี 3 วงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืนแบบเซนเตอร์แทป 
 

   3.1.2.2 วงจรเรียงกระแสแบบบริคจ์ (Bridge Rectifier Circuit) วงจรเรียงกระแสแบบ
เตม็คล่ืนแบบบริดจเ์ป็นวงจรเรียงกระแสท่ีมีการปรับปรุงเพิ่มประสิทธิภาพการท างาน แสดงไดด้งัรูปท่ี 4 จะเห็น
ได้ว่าเม่ือหมอ้แปลงจ่ายแรงดนัไฟฟ้าดา้นบวก ไดโอด D1 

 

และไดโอด D2 จะได้รับแรงดนัไฟฟ้าไบอสัตรง
สามารถน ากระแสไฟฟ้าได้ ส่วนไดโอด D3 

 

และ D4 จะได้รับแรงดนัไฟฟ้าไบอสัยอ้นกลับไม่สามารถน า
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กระแสไฟฟ้าได ้กระแสไฟฟ้าจึงไหลผา่น ไดโอด D1

 

ผา่นโหลด และผ่านไดโอด D2 ตามล าดบั และเม่ือหมอ้
แปลงจ่ายแรงดันไฟฟ้าด้านลบ ไดโอด D3 

 

และ ไดโอด D4 จะได้รับแรงดันไฟฟ้าไบอัสตรงสามารถน า
กระแสไฟฟ้าได้ ส่วนไดโอด D1 

 

และไอโอด D2 จะได้รับแรงดันไฟฟ้าไบอัสย้อนกลับไม่สามารถน า
กระแสไฟฟ้าได้ กระแสไฟฟ้าจึงไหลผ่านไอโอด D3 ผ่านโหลด และผ่านไอโอด D4

 

ตามล าดับ สัญญาณ
แรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทท่ีได้จะเป็นสัญญาณรูปคล่ืนซายด์ดา้นบวกต่อเน่ืองกนัไป โดยสามารถหาค่า 

DC
V ไดจ้าก

สมการท่ี 5 และเม่ือพิจารณาผลของแรงดนัไฟฟ้าท่ีตกคร่อมไดโอด จะพบว่ามีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านไดโอด
จ านวน 2 ตวั เสมอ จะไดส้มการค่าแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 

DC
V  ไดด้งัสมการท่ี 7  

 

max0.636( 2 )DC TV V V          (7) 
 

 
 

รูปท่ี 4  วงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืนแบบบริดจ ์
 

 3.2 วงจรกรองสัญญาณ (Filter) 
แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงจะมีวงจรกรองสัญญาณแบบง่าย โดยใชต้วัเก็บประจุไฟฟ้าต่อคร่อมทางดา้น

เอาท์พุทของวงจรเรียงกระแส แสดงได้ดงัรูปท่ี 5 จะเห็นได้ว่าตวัเก็บประจุจะเร่ิมท าการสะสมประจุไฟฟ้า 
(charge) จนถึงค่าสูงสุดของสัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุท เม่ือสัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทเร่ิมมีค่านอ้ยกว่า
แรงดนัไฟฟ้าท่ีตวัเก็บประจุสะสมไว ้จะท าให้ตวัเก็บประจุคายประจุไฟฟ้า (discharge) เกิดกระแสไฟฟ้าไหล
ผา่นโหลด และเม่ือแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทของวงจรเรียงกระแสมีค่ามากกวา่แรงดนัไฟฟ้าท่ีตวัเก็บประจุ เป็นผล
ท าใหต้วัเก็บประจุจะเร่ิมสะสมประจุไฟฟ้าอีกคร้ัง  

การกรองสัญญาณในอุดมคติตอ้งรักษาแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทใหค้งท่ี ให้มีการคายประจุในช่วงท่ีไดโอด
ไม่น ากระแสนอ้ยท่ีสุดหรือในช่วงท่ีตวัเก็บประจุท าการคายประจุจะตอ้งมีค่าแรงดนัไฟฟ้าท่ีตวัเก็บประจุคงท่ี แต่
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การใชง้านจริงนั้นจะมีการสูญเสียประจุไฟฟ้าภายในตวัเอง เป็นผลท าให้สัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทท่ีไดเ้กิด
การกระเพื่อมข้ึน โดยการกระเพื่อมของแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทจะข้ึนกบัค่าตวัเก็บประจุและค่าโหลด 

 

ถา้หากว่า
ตวัเก็บประจุมีขนาดใหญ่และโหลดมีค่าน้อย ในช่วงท่ีไดโอดไม่น ากระแสจะท าให้กระแสท่ีไหลจากตวัเก็บ
ประจุไปยงัโหลดมีค่ามาก สัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทจะเกิดการกระเพื่อมนอ้ย แต่ถา้ค่าของตวัเก็บประจุมีค่า
น้อยจะเกิดการคายประจุเร็วและสัญญาณแรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทจะเกิดการกระเพื่อมสูง จากวงจรตามรูปท่ี 5 
ความสัมพนัธ์ของแรงดนัไฟฟ้ากระเพื่อม (ripple voltage) แสดงไดด้งัสมการท่ี 8 

 

max
2

ripple

T
V V

CR
          (8) 

 

 
 

รูปท่ี 5  วงจรกรองสัญญาณท่ีใชต้วัเก็บประจุตวัเดียว 
 

 3.3 การคงค่าแรงดันไฟฟ้า (Voltage Regulation) 
  3.3.1 การคงค่าแรงดันไฟฟ้าด้วยซีเนอร์ไดโอด (Zener diode voltage regulator) การคงค่า
แรงดันไฟฟ้าโดยใช้ซีเนอร์ไดโอดเป็นวงจรอย่างง่าย ในการรักษาค่าแรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทให้มีค่าคงท่ีไม่
เปล่ียนแปลงตามแรงดนัไฟฟ้าอินพุท เราเรียกวงจรคงค่าแรงดนัไฟฟ้าแบบขนาน แสดงไดด้งัรูปท่ี 6 จะเห็นไดว้า่
มีตวัตา้นทานต่ออนุกรมและซีเนอร์ไดโอดต่อขนานกบัตวัเก็บประจุกรองสัญญาณ โดยท่ีค่าแรงดนัไฟฟ้าอินพุท
ท่ีตกคร่อมท่ีตัวเก็บประจุจะต้องมีค่ามากกว่าค่าแรงดันไฟฟ้าของซีเนอร์ไดโอด 

Z
V

 

จึงจะสามารถยึดค่า
แรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทใหมี้ค่าคงท่ีไม่เปล่ียนแปลงเท่ากบั 

Z
V  ได ้ 
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รูปท่ี 6  วงจรคงค่าแรงดนัไฟฟ้าดว้ยซีเนอร์ไดโอด  
 

  3.3.2 การคงค่าแรงดันไฟฟ้าด้วยไอซีแบบคงท่ี (Fixed IC voltage regulator) การใช้งานไอซี
แบบคงท่ีส าหรับคงค่าแรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุท แสดงได้ดงัรูปท่ี 7 จะเห็นได้ว่าไอซีคงค่าแรงดันไฟฟ้าเบอร์ 
LM7805 ให้แรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุทคงท่ี +5 V ความคลาดเคล่ือน  4% ค่ากระแสโหลด 1 A เป็นไอซีแบบ 3 ขา 
ขา 1 ขั้วไฟฟ้าอินพุท ขา 2 ขั้วกราวด์ และขา 3 ขั้วไฟฟ้าเอาท์พุท และเบอร์ LM7905 ให้แรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุท
คงท่ี -5 V ความคลาดเคล่ือน  4% ค่ากระแสโหลด 1 A เป็นไอซีแบบ 3 ขา ขา 1 ขั้วกราวด์ ขา 2 ขั้วไฟฟ้าอินพุท 
และขา 3 ขั้วไฟฟ้าเอาทพ์ุท นอกจากน้ีไอซียงัมียา่นค่าแรงดนัไฟฟ้าใหเ้ลือกใชง้านไดด้งัน้ี ไอซีเบอร์ LM78XX มี
ย่านแรงดันไฟฟ้าเอาท์พุทตั้ งแต่ 5 , 6, 8, 9, 10, 12, 15, 18 และ 24 VDC ส่วนไอซีเบอร์ LM79XX มีย่าน
แรงดนัไฟฟ้าเอาท์พุทตั้งแต่ -5, -6, -8, -9, -10, -12, -15, -18 และ -24 VDC ซ่ึงไอซีสามารถคงค่าแรงดนัไฟฟ้า
เอาทพ์ุทใหค้งท่ีแลว้ ยงัลดทอนการเกิดแรงดนัไฟฟ้ากระเพื่อมทางดา้นเอาทพ์ุทไดด้ว้ย ค่าอตัราส่วนการก าจดัค่า
แรงดนัไฟฟ้ากระเพื่อม (ripple rejection ratio, RRR) แสดงไดด้งัสมการท่ี 9 

โดยท่ี

 

ri
V  และ

 

ro
V  คือค่าแรงดนัไฟฟ้ากระเพื่อมทางดา้นอินพุทและทางดา้นเอาทพ์ุท โดยทัว่ไปไอซีคง

ค่าแรงดนัไฟฟ้า 5 V จะท างานท่ีความถ่ี 120 Hz มีค่าพิกดั RRR เท่ากบั 78 dB ซ่ึงหมายความว่าถา้แรงดนัไฟฟ้า
กระเพื่อมทางดา้นอินพุทมีขนาด 1 V แลว้แรงดนัไฟฟ้ากระเพื่อมทางดา้นเอาทพ์ุทจะมีขนาดเท่ากบั 0.126 mV 
 

( ) 20log ri

ro

V
RRR dB

V

 
  

 
        (9) 
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รูปท่ี 7  วงจรคงค่าแรงดนัไฟฟ้าดว้ยไอซีแบบคงท่ี 
 

 3.4 ตัวตรวจรู้ (Sensor) 
 ตวัตรวจรู้ (Sensor) คืออุปกรณ์ตรวจจบัสัญญาณปริมาณทางฟิสิกส์ต่าง ๆ เช่น อุณหภูมิ เสียง แสง การ
สัมผสั เป็นตน้ ในทางวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี การพาณิชย ์หรือ สาขาอ่ืน มนุษยเ์รามกัตอ้งเก่ียวขอ้งกบั
ปริมาณ(Quantity) เราวดัค่า เราแสดง เราบนัทึก เรากระท าเชิงเลข เราสังเกต หรือท าส่ิงหน่ึงส่ิงใด กบัปริมาณใน
ระบบทางกายภาพรอบ ๆตวัเรา ส่ิงส าคญั คือ เราจะแสดง หรือแทนค่าของปริมาณเหล่านั้นอยา่งมีประสิทธิภาพ
และเท่ียงตรงไดอ้ยา่งไร หลกัๆแลว้หากเราพิจารณาสัญญาณท่ีออกมาจากตวัเซนเซอร์มีการแสดงปริมาณมีสอง
รูปแบบ คือ ตวัตรวจรู้สัญญาณดิจิตอล และตวัตรวจรู้สัญญาณอนาล็อก 
  3.4.1 ตวัตรวจรู้สัญญาณดิจิตอล (Digital Signal) ในการแทนค่าแบบดิจิตอล ปริมาณจะแทน
ด้วย สัญลักษณ์ ตวัเลข (Digit) ท่ีไม่แปรค่าต่อเน่ืองกบัปริมาณท่ีสนใจนั้นๆ เช่น นาฬิกาดิจิตอลท่ีแสดงเป็น
ตวัเลข ซ่ึงเวลาเปล่ียนไปอยา่งต่อเน่ืองแต่ นาฬิกาเปล่ียนค่าในรูปนาทีหรือวินาทีอยา่งไม่ต่อเน่ือง (Discrete) เป็น
ช่วงๆ ตวัอยา่งเช่น 

เซนเซอร์ทีม่ีเอาต์พุตเป็นดิจิตอล(Digital) 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 8 เซนเซอร์ท่ีมีเอาตพ์ุตแบบดิจิตอล(Digital) 



สาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องกล 
MECHANICAL ENGINEER ING  

 ส านักวิศวกรรมศาสตร ์มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี หน้า 8 

 

 Basic Electronic for Control System System & Control  
 Engineering Laboratory 

 

  3.4.2 ตวัตรวจรู้สัญญาณอนาล็อก (Analog Signal) ในการแทนค่าแบบอนาล็อก ปริมาณจะ
แสดงดว้ย แรงดนัหรือ กระแสไฟฟ้า หรือ อาจแทนดว้ยการเคล่ือนท่ีของเข็มมิเตอร์ท่ีแปรผนัตามค่าของปริมาณ
นั้นๆ อยา่งต่อเน่ือง (Proportional) ตวัอย่างเช่น การเบ่ียงเบนของเข็มในมาตราวดัความเร็วของรถยนต์สัมพนัธ์
กบัความเร็วของตวัรถยนตเ์อง ตวัอยา่งอ่ืนๆ เช่น แรงดนัไฟฟ้าจากไมโครโฟนเปล่ียนแปลงตามความดนัเสียงท่ี
ได้รับปริมาณอนาลอกมีลักษณะประจ าตวัคือ ปริมาณอนาล็อกสามารถเปล่ียนแปลงได้อย่างต่อเน่ืองใน
ช่วงหน่ึงๆ ตวัอยา่งเช่น 

เซนเซอร์ทีม่ีเอาต์พุตเป็นอนาลอ็ก(Analog) 
 
 
 
 
 
 
                                                                                                                      
 
 
 

(a)                                                        (b)        

 
รูปท่ี 9 (a)แสดงการต่อวงจรVoltage Divider (b) แสดงสัญญาณท่ีออกมาจากวงจร (a) เม่ือ R1และ R2 มีการ

เปล่ียนแปลง 
 

 LDR : (Light Dependent Resistor)  แอลดีอาร์ (LDR : Light Dependent Resistor)  คือ ความตา้นทาน
ชนิดท่ีไวต่อแสง กล่าวคือ ตวัความตา้นทานน้ีสามารถเปล่ียนสภาพทางความน าไฟฟ้า ไดเ้ม่ือมีแสงมาตกกระทบ 
บางคร้ังเรียกว่าโฟโตรีซีสเตอร์ ( Photo  Resistor)   หรือ โฟโตคอนดัคเตอร์   (Photo Conductor)   เป็นตัว
ตา้นทานท่ีท ามาจากสารก่ึงตวัน า  (Semiconductor)   ประเภทแคดเม่ียมซลัไฟด ์( Cds : Cadmium Sulfide)   หรือ
แคดเม่ียมซิลินายส์ ( CdSe : Cadmium Selenide)   ซ่ึงทั้งสองตวัน้ีก็เป็นสารประเภทก่ึงตวัน า เอามาฉาบลงบน
แผน่เซรามิกท่ีใชเ้ป็นฐานรองแลว้ต่อขาจากสารท่ีฉาบไวอ้อกมา 
 
 
 



สาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องกล 
MECHANICAL ENGINEER ING  

 ส านักวิศวกรรมศาสตร ์มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี หน้า 9 

 

 Basic Electronic for Control System System & Control  
 Engineering Laboratory 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 10 แสดงแอลดีอาร์ (LDR : Light Dependent Resistor) 
 

แอลดีอาร์ (LDR : Light Dependent Resistor)  คือ ความตา้นทานชนิดท่ีไวต่อแสง กล่าวคือ ตวัความ
ตา้นทานน้ีสามารถเปล่ียนสภาพทางความน าไฟฟ้า ไดเ้ม่ือมีแสงมาตกกระทบ บางคร้ังเรียกวา่โฟโตรีซีสเตอร์ 
(Photo  Resistor)   หรือ โฟโตคอนดัคเตอร์   (Photo Conductor)   เป็นตัวต้านทานท่ีท ามาจากสารก่ึงตัวน า  
(Semiconductor)   ประเภทแคดเม่ียมซัลไฟด์ ( Cds : Cadmium Sulfide)   หรือแคดเม่ียมซิลินายส์ ( CdSe : 
Cadmium Selenide)   ซ่ึงทั้งสองตวัน้ีก็เป็นสารประเภทก่ึงตวัน า เอามาฉาบลงบนแผน่เซรามิกท่ีใชเ้ป็นฐานรอง
แลว้ต่อขาจากสารท่ีฉาบ ไวอ้อกมา 

 

4. เคร่ืองมือและอุปกรณ์ทีใ่ช้ในการทดลอง 
1.  หมอ้แปลงไฟฟ้าชนิดมีแทปก่ึงกลาง (Center-tap transformer) 220 VAC to 6,9,12 VAC 
2.  ดิจิทลัมลัติมิเตอร์ (Digital multimeter) 
3.  ออสซิลโลสโคป (Oscilloscope)  
4.  ไดโอด (Diode) เบอร์ 1N4002 
5.  ไอซีคงค่าแรงดนัไฟฟ้า (IC regulator) เบอร์ 7805, 7809, 7812 และ 7905, 7909, 7912 
6.  ตวัเก็บประจุ (Capacitor) ขนาด 4.7uF, 10uF, 100uF, 2,200uF 
7.  ความตา้นทาน (Resistor) ขนาด 500Ω, 1.1 kΩ, 3.9kΩ 
8.  ไดโอดเปล่งแสง (Light-emitting diode) 
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5. ขั้นตอนการทดลอง 
การทดลองที ่1 วงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคลืน่ (Haft Wave Rectifier Circuit) 
วตัถุประสงค ์ - เพื่อศึกษาวงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืน (Haft Wave Rectifier Circuit) 
ขั้นตอนการทดลอง 

1. ต่อวงจรตามรูปท่ี 11  

2. ใชมิ้เตอร์วดัแรงดนั V1 และ V2 บนัทึกผล 

3. ใช ้Oscilloscope วดัสัญญาน V1 และ V2 บนัทึกผล 

 
 

รูปท่ี 11  วงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืนท่ีใชไ้ดโอด 1 ตวั  
 

ตารางท่ี 1 วงจรเรียงกระแสแบบคร่ึงคล่ืนใชไ้ดโอด 1 ตวั 
V (AC) V1 Scope V1 DMM V2 Scope V2(DC) DMM 

     
 

การวเิคราะห์ผล 
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การทดลองที่ 2 วงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืน (Full Wave Rectifier Circuit) 

วตัถปุระสงค์   - เพ่ือศกึษาวงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืน (Full Wave Rectifier Circuit)แบบใช้ไดโอด 2 ตวั 

ขัน้ตอนการทดลอง 

1. ต่อวงจรตามรูปท่ี 12 

2. ใชมิ้เตอร์วดัแรงดนั V1 และ V2 บนัทึกผล 

3. ใช ้Oscilloscope วดัสัญญาน V1 และ V2 บนัทึกผล

 
รูปท่ี 12  วงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืน (Full Wave Rectifier Circuit)แบบใชไ้ดโอด 2 ตวั 

 
 

ตารางท่ี 2 วงจรเรียงกระแสแบบเตม็คล่ืนท่ีใชไ้ดโอด 2 ตวั 
V (AC) V1 Scope V1 DMM V2 Scope V2(DC) DMM 

     
 

การวเิคราะห์ผล 
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การทดลองที ่3 วงจรเรียงกระแสแบบบริคจ์ (Bridge Rectifier Circuit) 

วตัถุประสงค ์  -เพื่อศึกษาวงจรเรียงกระแสแบบบริคจ ์(Bridge Rectifier Circuit)ใชไ้ดโอด 4 ตวั 

ขั้นตอนการทดลอง 3.1 

1. ต่อวงจรตามรูปท่ี 13 

2. ใชมิ้เตอร์วดัแรงดนั V1,V2 และ V3 บนัทึกผล 

3. ใช ้Oscilloscope วดัสัญญาน V1,V2 และ V3 บนัทึกผล 
 

 
รูปท่ี 13  วงจรแหล่งจ่ายก าลงัไฟฟ้ากระแสตรงแบบคู่ ใชไ้อซีคงค่าแรงดนัไฟฟ้า 

 

ตารางท่ี 3 วงจรแหล่งจ่ายก าลงัไฟฟ้ากระแสตรง ไอซีเบอร์ LM7805 
V1rms(AC)  V2(DC) V3(DC) 

   
 

การวเิคราะห์ผล 
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ขั้นตอนการทดลอง 3.2 

1. ต่อวงจรตามรูปท่ี 14 และท าการปรับ R2 ในวงจร 

2. ใชมิ้เตอร์วดัแรงดนั V1,V2 และ V3 บนัทึกผล 

3. ใช ้Oscilloscope วดัสัญญาน V1,V2 และ V3 บนัทึกผล 
 

 
รูปท่ี 14  วงจรแหล่งจ่ายก าลงัไฟฟ้ากระแสตรงแบบคู่ ใชไ้อซีคงค่าแรงดนัไฟฟ้าแบบปรับค่าได ้

 

ตารางท่ี 4 วงจรแหล่งจ่ายก าลงัไฟฟ้ากระแสตรง ไอซีเบอร์ LM317 
 V1rms(AC) V2(DC) V3(DC) 

ปรับ R2 ท่ี 0 องศา    

ปรับ R2 ท่ี 90 องศา    

ปรับ R2 ท่ี 180 องศา    
 

การวเิคราะห์ผล 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



สาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องกล 
MECHANICAL ENGINEER ING  

 ส านักวิศวกรรมศาสตร ์มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี หน้า 14 

 

 Basic Electronic for Control System System & Control  
 Engineering Laboratory 

 

การทดลองที ่4 ตัวตรวจรู้ (Sensor) 

วตัถุประสงค ์ - เพื่อศึกษาตวัตรวจรู้ท่ีใหส้ัญญาณแบบดิจิตอล (Digital Signal) 

   - เพื่อศึกษาตวัตรวจรู้ท่ีใหส้ัญญาณแบบอนาล็อก (Analog Signal) 
ขั้นตอนการทดลอง 4.1 

1. ท าการต่อจ่ายแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงท่ีไดจ้ากการทดลองขา้งตน้ใหก้บัเซนเซอร์ปริมาณ 5 V  

2. จ่ายแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงท่ีปรับค่าไดใ้หก้บัมอเตอร์ 

3. วดัสัญญาณเพื่อมาท าการค านวณหารอบของมอเตอร์ 

4. ท าการปรับค่าแรงดนัไฟฟ้าท่ีจ่ายใหก้บัมอเตอร์ใหไ้ดจ้  านวน 5 ค่าแรงดนั 

5. ใชบ้อร์ด Arduino ใชว้ดัรอบของมอเตอร์  

6. ค านวณหาค่าต่าง ๆ ตามตาราง 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 15  การต่ออุปกรณ์ตวัตรวจรู้ท่ีใหส้ัญญาณแบบดิจิตอล (Digital Signal) 
 

ตารางท่ี 5 ตวัตรวจรู้ท่ีใหส้ัญญาณแบบดิจิตอล (Digital Signal) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การวเิคราะห์ผล 

 

 

แรงดนัไฟฟ้าท่ีเขา้มอเตอร์ รอบท่ีค านวณได ้ รอบท่ีใชเ้คร่ืองมือวดั %Error 

5V      

7V      

10V      

12V      

15V      
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ขั้นตอนการทดลอง4.2 

1. ท าการต่อวงจรตามรูปท่ี 16 ก าหนด Vin = 12V , VR = 5 k  

2. หลงัจากนั้นวดัแรงดนัตกคร่อมท่ี LDR 

3. ค านวณหาค่าของความตา้นทานของ LDR ในแต่ละสถานะของ LRD ตามตารางก าหนด 

 
 
 
                                                                               

                                                                            ตารางท่ี -6 ตวัตรวจรู้ท่ีใหส้ัญญาณแบบอนาล็อก (Analog Signal) 
 
 
 
 

     รูปท่ี 16 วงจรการทดลอง 
 

การวเิคราะห์ผล 
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