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 โดยอาศยัเทคนิคการควบคุมองคป์ระกอบของกระแสสเตเตอร์ในแกน d  ให้เป็นศูนย ์ 34 
ภาพที่ 4.12 แบบจ าลองการควบคุมทางดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมโหลดตวัตา้นทานดว้ย
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ภาพที่ 4.13 ผลการจ าลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าซิงโครนสัชนิด

แม่เหล็กถาวรเช่ือมโหลดตวัตา้นทาน จากหยดุน่ิงจนถึงความเร็วพกิดั (Ramp staring 
 -up with stand alone resistive load condition) 36 
ภาพที่ 4.14 ผลการจ าลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าซิงโครนสัชนิด

กระตุน้ดว้ยแม่เหล็กเช่ือมโหลดตวัตา้นทาน ในสภาวะเปล่ียนแปลงอยา่งทนัทีทนัใด  
 (Step transient with stand-alone resistive load) 37 
ภาพที่ 4.15 กราฟลกัษณะเฉพาะของเทคนิคการควบคุมองคป์ระกอบของกระแสสเตเตอร์ในแกน  
 d ใหเ้ป็นศูนย ์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมโหลดตวัตา้นทาน 38 
ภาพที่ 4.16 โมเดลการจ าลองการควบคุมทางดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมกริดระบบโดยอาศยั

เทคนิคการควบคุมองคป์ระกอบของกระแสสเตเตอร์ในแกน d ใหเ้ป็นศูนยท์างดา้น 
 เคร่ืองก าเนิดไฟฟ้า และเทคนิคการควบคุมแบบเวกเตอร์ทางดา้นกริดระบบ 39 
ภาพที่ 4.17 แบบจ าลองการควบคุมทางดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมกริดระบบดว้ยโปรแกรม 

Matlab/Simulink 40 
ภาพที่ 4.18 ผลการจ าลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมกริดระบบ 
 ในสภาวะการเปล่ียนแปลงชัว่ขณะ (Ramp transient with grid-connected condition) 41 
ภาพที่ 4.19 ภาพขยายผลการจ าลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือม 
 กริดระบบ ในสภาวะการเปล่ียนแปลงชัว่ขณะ ในวนิาทีที่ 0.4 ถึง 0.45 42 
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ภาพที่ 4.20 ภาพขยายผลการจ าลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือม 
 กริดระบบ ในสภาวะการเปล่ียนแปลงชัว่ขณะ ในวนิาทีที่ 0.75 ถึง 0.85 43 
ภาพที่ 4.21 แผนภาพระบบส าหรับการทดสอบเคร่ืองตน้แบบการควบคุมทางดา้นเคร่ืองก าเนิด 
 ไฟฟ้าฯเช่ือมโหลดตวัตา้นทาน 45 
ภาพที่ 4.22 เคร่ืองตน้แบบการทดลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ทางดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ 
  เช่ือมโหลดตวัตา้นทาน 46 
ภาพที่ 4.23 ผลการทดสอบการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าซิงโครนสั 
 ชนิดแม่เหล็กถาวรเช่ือมโหลดตวัตา้นทาน จากหยดุน่ิงจนถึงความเร็วพกิดั 48 
ภาพที่ 4.24 ผลการทดสอบการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าซิงโครนสั 
 ชนิดแม่เหล็กถาวรเช่ือมโหลดตวัตา้นทาน ในสภาวะเปล่ียนแปลงอยา่งทนัทีทนัใด 49 
ภาพที่ 4.25 แผนภาพระบบที่ใชส้ าหรับทดสอบเคร่ืองตน้แบบการควบคุมกระแสสเตเตอร์ทาง 
 ดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ และการควบคุมแบบเวกเตอร์ทางดา้นกริดระบบ 50 
ภาพที่ 4.26 เคร่ืองตน้แบบการทดลองการควบคุมกระแสสเตเตอร์ทางดา้นเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ  
 และการควบคุมแบบเวกเตอร์ทางดา้นกริดระบบ 51 
ภาพที่ 4.27 ผลการทดสอบการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมกริด 53 
ภาพที่ 4.28 ผลการทดสอบการควบคุมกระแสสเตเตอร์ส าหรับเคร่ืองก าเนิดไฟฟ้าฯ เช่ือมกริด 54 

ภาพที่ ก.1 ตวัตา้นทานสามเฟสขนาด 5 กิโลวตัต ์ 60 
ภาพที่ ก.2 เบรกเกอร์สามเฟส ส าหรับโหลดตวัตา้นทาน และกริดไฟฟ้า 60 
ภาพที่ ก.3 หมอ้แปลงแยกขดสามเฟส ¼ 61 
ภาพที่ ก.4 ตวัเหน่ียวน าสามเฟส 61 
 


