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บทที ่5 

สรุปและข้อแสนอแนะ 

งานวิจัยน้ีได้น าเสนอการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับระบบขับเคล่ือนเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้า
ซิงโครนสัชนิดแม่เหล็กถาวรท่ีถูกเช่ือมต่อกริดโดยน าแหล่งพลงังานหมุนเวยีนท่ีไดม้าจากพลงังานลม
มาผา่นชุดกงัหนัเพื่อเปล่ียนเป็นพลงังานจลน์ส าหรับหมุนขบัตน้ก าลงัของชุดเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าชนิด
ซิงโครนัสแบบกระตุน้ดว้ยแม่เหล็ก ซ่ึงในห้องทดลองจะใช้มอเตอร์ตน้ก าลงัแทนชุดกงัหันลม ซ่ึง
พลงังานไฟฟ้าท่ีเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าชนิดซิงโครนสัแบบกระตุน้ดว้ยแม่เหล็กจ่ายออกมาจะถูกเช่ือมต่อ
เขา้กบักริดระบบ โดยผา่นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ก าลงัดว้ยคอนเวอร์เตอร์ก าลงัชนิดแหล่งจ่ายแบบดนั
ในลกัษณะหันหลงัชนกนั ซ่ึงมีวตัถุประสงค์เพื่อศึกษา และวิเคราะห์สมรรถนะเทคนิคการควบคุม
องคป์ระกอบของกระแสสเตเตอร์ในแกน d ให้เป็นศูนยท์างดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้า และเทคนิคการ
ควบคุมแบบเวกเตอร์ทางดา้นกริดระบบ 

5.1  สรุปผลการวจัิย 
 

5.1.1  ได้เคร่ืองต้นแบบระบบควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับระบบขบั เคร่ืองก าเนิดไฟฟ้า
ซิงโครนสัชนิดแม่เหล็กถาวรท่ีถูกเช่ือมต่อกริด จ  านวน 1 ชุด 

5.1.2  ได้เคร่ืองต้นแบบผลิตภัณฑ์คอนเวอร์เตอร์แบบสองระดับชนิดแหล่งจ่ายแรงดันใน
ลกัษณะหนัหลงัชนกนั ซ่ึงต่อเขา้กบัทางดา้นสเตเตอร์ของเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าซิงโครนสั
ชนิดแม่เหล็กถาวร และทางด้านกริดระบบแหล่งจ่ายการไฟฟ้าตามล าดบั โดยท าการ
ควบคุมองค์ประกอบของกระแสเตเตอร์ในแกน d ให้เป็นศูนยท์างด้านเคร่ืองก าเนิด
ไฟฟ้า และรักษาระดบัแรงดนับสัไฟตรงให้คงท่ี เพื่อส่งจ่ายก าลงัไฟฟ้าเขา้กบักริดของ
ระบบไฟฟ้า 3 เฟส 3 สาย (380V, 50Hz) ซ่ึงคอนเวอร์เตอร์ก าลงัทางดา้นกริดระบบ จะ
ถูกควบคุมดว้ยวิธีการควบคุมแบบเวกเตอร์ท่ีสามารถควบคุมการจ่ายก าลงัไฟฟ้าแอกทีฟ
และก าลงัไฟฟ้ารีแอกทีฟ 
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5.1.3  ได้ผลการวิเคราะห์สมรรถนะการท างานของเทคนิคการควบคุมท่ีน าเสนอด้วย
แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์จากโปรแกรม คอมพิวเตอร์และไดท้ าการทดสอบจริงใน
หอ้งวจิยัปฏิบติัการ  

5.2  ข้อเสนอแนะ 
 

5.2.1  ในการทดสอบเคร่ืองตน้แบบจะตอ้งหาความสัมพนัธ์ของก าลงัไฟฟ้าระหว่างเคร่ืองตน้
ก าลงั คอนเวอร์เตอร์ก าลงัและกริดระบบ ทั้งน้ีเพื่อใหท้ราบถึงจุดท างานในแต่ละจุดขณะ
ความเร็วรอบของเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ มีการเปล่ียนแปลง หากก าลงัไฟฟ้าไม่สัมพนัธ์กนั
อาจส่งผลใหว้งจรขบัน าสวทิช์หยดุท างานได ้

5.2.2  จุดส าคญัของเทคนิคการควบคุมฯ ในงานวิจยัน้ีคือการหาต าแหน่งโรเตอร์ของเคร่ือง
ก าเนิดไฟฟ้าฯ ซ่ึงอุปกรณ์การวดัจะตอ้งมีความแม่นย  าสูง จึงจะสามารถควบคุมการ
ท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ ในงานวิจัยน้ีใช้ตัวประมวลผลสัญญาณเชิงดิจิตอล 
dSPACE1103 ส าหรับแปลงสัญญาณจากเอ็นโคดเดอร์แบบแกนหมุน (Encoder) ท่ีฝังอยู่
กบัเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เป็นต าแหน่งของโรเตอร์ 


