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บทคดัย่อ 
การวิจัยนี �มีวัตถุประสงค์เพื�อการออกแบบ สร้างและวิเคราะห์สมรรถนะของเครื�องพันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและ

มอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิ โดยนําบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega 2560 มาประยกุต์ใช้ในการควบคมุการทํางาน
ของชดุมอเตอร์และใช้สัญญาณพลัส์จากมอเตอร์ในการนับจํานวนรอบของการพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม  
ใช้สเต็ปปิ�งมอเตอร์  รับคา่จากการกดคีย์แพด และประมวลผลจากบอร์ด Arduino Mega 2560 เพื�อให้สเต็ปปิ�งมอเตอร์เริ�มทํางาน 
จากการทดลองเครื�องใช้มอเตอร์เป็นตัวขับเคลื�อนเพลา ตัวแกนจะใช้เป็นเหล็กเกลียวทําให้ชุดป้อนขดลวดสามารถเลื�อนไป
ทางซ้ายและขวาเพื�อทําการเรียงเส้นลวดให้เป็นระเบียบและเต็มขนาดของบล็อกได้ และมีไว้สําหรับใช้ฟีดเส้นลวดไมใ่ห้หยอ่นมาก
หรือตงึมากจนเกินไป การทดสอบการพนัขดลวด มี 2 ประเภท คือ 1) เครื�องพนัขดลวดแบบพนัมือ (ผู้ ไม่เชี�ยวชาญ ผู้ เชี�ยวชาญ)  

2) เครื�องพนัขดลวดแบบพันอตัโนมตัิ ขนาดเส้นลวดที�ใช้ทดลอง เบอร์ 35, 36, 37 จํานวน 3 ครั �ง เพื�อหาค่าความเร็วเฉลี�ย (�̅) 
และการหาประสิทธิภาพเครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิ โดยผู้ เชี�ยวชาญจํานวน 9 คน ผลการ
ประเมินในภาพรวมอยู่ในระดับดี ในการพนัในทุก ๆ รอบความเร็วรอบของมอเตอร์มีกําลังในการหมนุไม่แตกต่างกันมากเฉลี�ย 
อยูท่ี� 362-367 RPM เครื�องทําการพนัเส้นลวดทองแดง 100 รอบ จํานวน 3 ครั �ง และขนาดเส้นลวดเบอร์ 35, 36 และ 37 (ขนาดที�
ใช้งานเครื�องใช้ไฟฟ้า) จะใช้เวลาเฉลี�ย 1 นาที 20 วินาที ใช้สเต็ปปิ�งมอเตอร์ ขนาด 12V, 3A แรงบิดขนาด 0.39 N.m ปรับองศา 
1.8°/step สามารถดงึเส้นลวดที�มีขนาดตั �งแตเ่บอร์ 24-37 หรือเส้นผ่าศนูย์กลางตั �งแต ่0.17-0.55 มิลลิเมตรได้ ซึ�งสามารถนํามาใช้
ทดแทนการพนัขดลวดแบบมือได้ ทําให้มีจํานวนรอบการพนัที�แมน่ยํา 
คาํสาํคัญ:  ขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้า  ขดลวดมอเตอร์พดัลม  สเต็ปปิ�งมอเตอร์ 
 

Abstract 
The purpose of this research was to design, create, and analyte the performance of automatic winding 

machine for transformers and fan motors. The Arduino Mega 2560 microcontroller board was applied to control the 
operation of the motor unit using the pulse signal from the motor for counting the number of the winding machine for 
transformers and fan motors, the stepping motor got result from pressing the keypad and processing from the 
Arduino Mega 2560 board to stepping motor starts. From the experiment, the motor was used to drive the shaft with 
the core used as a spiral steel for arrange the coil can be moved left and right to keep the wire tidy and fulfill the block, 
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and also intended for tense wire not too loose or too taut. There were two types of coil winding testing: 1) a hand-
wound winding machine. (non-expert, expert) 2) an automatic winding machine with wire size used in experiment 

number 35, 36, 37 for 3 times to find the average speed (�̅) and to find the efficiency of automatic winding machine 
for transformers and fan motors by 9 experts. The evaluation result was good in every times and the rotational speed 
of the motor was not different, showing the average of 362-367 RPM. The coil winding machine was tested 100 turns 
3 times with the wire size 35, 36 and 37 (sizes for electrical appliances) obtained an average of 1.20 minute using 
12V, 3A stepping motor, 0.39 N and adjust angle 1.8°/step. They could pull the wire sizes from No. 24-37 or diameter 
from 0.17-0.55 mm and might replace by the hand winding, resulting in an accurate number of winding cycles. 
Keywords:  transformer coil, wind motor coil, stepping motor 

 
บทนํา 

 

ปัจจบุนัอตุสาหกรรมเครื�องใช้ไฟฟ้าเป็นอตุสาหกรรม
ที�มีการเจริญเติบโตสงู เครื�องใช้ไฟฟ้าส่วนใหญ่จะ
ประกอบด้วยหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์เป็นสว่นประกอบ
ที�สําคญั ประเทศไทยมีการผลิตหม้อแปลงไฟฟ้าและ
มอเตอร์ทั�วไปมี 2 วิธี คือ การผลิตโดยการใช้เครื�องจกัร 
และการผลิตโดยใช้แรงงานคน ในกรณีที�ใช้เครื�องจักร
ผลิตจะมีความเป็นระเบียบ แม่นยําสูง ใช้เวลาผลิต
เร็วและจํานวนมาก แตจ่ะใช้ตนัทนุที�สงู และในขณะที�
ผลิตโดยใช้แรงงานคนจะมีความเป็นระเบียบ ความ
แม่นยําน้อยกว่า ใช้เวลาผลิตที�มากและได้จํานวนน้อย 
ซึ�งเราจะพบว่าชีวิตประจําวนั การใช้อปุกรณ์ เครื�องมือ 
เครื�องใช้หลายสิ�งหลายอยา่งเกี�ยวข้องกบัการเคลื�อนไหว 
การเคลื�อนที� เช่น พดัลม เครื�องซกัผ้า และเครื�องดดูฝุ่ น 
เป็นต้น เมื�อมองเข้าไปภายในอปุกรณ์ สิ�งที�สําคญัคือ 
หม้อแปลงไฟฟ้า (transformer) และมอเตอร์ (motor) 
ซึ�งเป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที�แปลงพลงังานไฟฟ้าเป็นพลงังาน
กลการทํางานปกติของมอเตอร์ไฟฟ้าส่วนใหญ่เกิดจาก
การทํางานร่วมกนัระหว่างสนามแม่เหล็กของแม่เหล็กในตวั
มอเตอร์ และสนามแม่เหล็กที�เกิดจากกระแสในขดลวดทํา
ให้เกิดแรงดดูและแรงผลกัของสนามแมเ่หลก็ 

จากการสมัภาษณ์ตามร้านรับซอ่มอปุกรณ์ไฟฟ้า
ที�เกี�ยวข้องกบัการพนัขดลวด ได้กลา่วถึงประสบการณ์
ในการใช้เครื�องพนัขดลวดแบบพนัมือ ปัญหาที�พบคือ 
ในการผลิตหม้อแปลงไฟฟ้า และมอเตอร์ต้องอาศัย 
ผู้ ที�มีทกัษะสงูในการพนัขดลวด ซึ�งจะทําให้ใช้เวลา
น้อยและการนับรอบจํานวนการพันอาจมีการ
ผิดพลาดได้น้อยลง ยังใช้วิ ธีการพันขดลวดด้วย
แรงงานคน หรืออาจใช้มอเตอร์เป็นตวัเคลื�อนในการ
พันขดลวด  ซึ� ง จะ ทํา ใ ห้ เ วลาในการพัน เ ร็วขึ �น 
มากกว่าเดิมแต่งานที�ได้จะไม่ค่อยเป็นระเบียบ  
เช่น Sunanthawiwan, Ruangwongwittaya, & 
Ngamlert (1996) พฒันาเครื�องพนัขดลวดอตัโนมตัิ 
คณะวิศวกรรมไฟฟ้ามหาวิทยาลยัศรีนครินทรวิโรฒ 
ออกแบบและพัฒนาให้สามารถพนัขดลวดได้หลาย
ขนาด ทํางานได้รวดเร็ว ใช้สเต็ปปิ�งมอเตอร์ 2 ตัว  
ตัวหนึ�งใช้เพื�อหมุนโรลของขดลวด ตัวที�สองใช้เพื�อ
ส่ายขดลวดในทิศทางตามเข็มและทวนเข็มนาฬิกา 
ควบคุมการทํางานด้วยเครื�องคอมพิวเตอร์ผ่านทาง 
ปริ �นเตอร์พอร์ต สามารถกําหนดจํานวนรอบของ 
การพัน ขนาดของเส้นลวด และความกว้างของ 
บ็อบบิ �น ได้โดยตรงในโปรแกรม 



188 ว.มทรส. 9(2) : 186-198 (2564) 
 

Thongkao, & Lheowpichedkul (2005) 
พฒันาเครื�องพันขดลวดในปัจจุบันยงัใช้แรงงานคน 
ในการพันขดลวดและเป็นปัญหาสําหรับคนพัน
ขดลวดเองก็คือการนับรอบที�ถูกต้องและต้องใช้
แรงงานคนอีก ดงันั �นเพื�อลดปัญหานี � จึงได้มีการ
นําเอาอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที�มีขายอยู่ในประเทศ
ไทยเข้ามาเป็นตวัช่วยในการพนัขดลวดและนบัรอบที�
ถกูต้องได้ ได้แก่ วงจร AVR ATmega8 วงจรตรวจจบั
รอบการพนัวงจร drive สาํหรับมอเตอร์ ซึ�งแต่ละ่วงจร
จะมีความสาํคญัที�แตกตา่งกนัไป 
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หม้อแปลง คณะวิศวกรรมไฟฟ้า มหาวิทยาลยัราชภฏั
อตุรดิตถ์ สร้างขึ �นเพื�อช่วยในการนบัจํานวนรอบของการ
พนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้า ซึ�งจากผลการทดลองในการ
นบัจํานวนรอบแบบเข็มยงัไมส่ามารถนบัรอบได้แมน่ยํา 

Kasemsin (2016) พฒันาเครื�องกดัแผน่วงจรพิมพ์
กึ�งอตัโนมตัิ สร้างขึ �นเพื�อกดัแผน่วงจรพิมพ์กึ�งอตัโนมตั ิ
และทดสอบประสิทธิภาพการใช้งานของเครื�องกัด
แผน่วงจรพิมพ์กึ�งอตัโนมตัิ โครงสร้างทํามาจากอะคริลิก
ใช้ระบบการฉีดพน่กรดลงบนแผน่วงจรพิมพ์ ควบคมุอตัรา
ความเร็วในการฉีดพน่กรดลงบนแผน่วงจรพิมพ์ด้วยบอร์ด 
Arduino UNO R3 การสั�งงานสามารถสั�งผา่นหน้าจอ
สมัผสัแบบคาปาซิทีฟที�สามารถปรับได้ 3 ระดบั และ
แสดงผลการทํางานด้วยจอแสดงผลแบบแอลซีดี 

Kasemsin, & Yolai (2020) พฒันาชุดสาธิตการ
แทงเข็มฉีดยาเข้ากล้ามเนื �อแสดงผลผ่านสมาร์ทโฟน 
ด้วยแอปพลิเคชันอินเวนเตอร์ สร้างขึ �นเพื�อพฒันา 
ทดสอบประสทิธิภาพการทํางาน และศึกษาความพึงพอใจ 
 
 

ของผู้ใช้งานชดุสาธิตการแทงเข็มฉีดยาเข้ากล้ามเนื �อ 
 แสดงผลผา่นสมาร์ตโฟนด้วยแอปพลิเคชนัอินเวนเตอร์ 
ซึ�งเป็นการพฒันาชดุสาธิตที�มีอยู่เดิม โดยประยกุต์ใช้
ผ้านําไฟฟ้าเป็นเซนเซอร์ตรวจจับการแทงเข็มฉีดยา 
แต่ละจุด ใช้ไมโครคอนโทลเลอร์ตระกูล AVR ในการ
ประมวลผลการทํางาน ประกอบเข้ากับหุ่นไฟเบอร์
ครึ�งตวัชาย ตดัคอ มีแขนติดตงั บนฐานที�สามารถปรับ
ความสงู-ตํ�าได้ ชุดสาธิตฯ สามารถแสดงผลของการ
แทงเข็มด้วยหลอดแอลอีดี และแสดงผลผ่านสมาร์ตโฟน
ในระบบปฏิบตัิการแอนดรอยด์ได้ด้วยเทคโนโลยีบลทูธู 

ดงันั �น ผู้จัดทําจึงมีแนวคิดในการสร้างเครื�อง
พนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบ
อตัโนมตัิ โดยใช้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 
Mega 2560 มาประยุกต์ใช้ ทําให้การพนัเส้นลวดมี
ความเป็นระเบียบ สามารถตั �งจํานวนรอบและนับ
จํานวนรอบได้อย่างแม่นยํา อีกทั �งสามารถใช้กบัเส้น
ลวดได้หลายขนาด และสามารถนําเครื�องพนัขดลวด
หม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิไป
ประยกุต์ใช้ในงานอื�น ๆ ได้ 

 

วัตถุประสงค์ของการวิจัย  

1. สร้าง ต้นแบบชุดพันขดลวดอัตโนมัติ  
และวิเคราะห์สมรรถนะการทํางาน 

2. เพื�อศกึษาการทํางานของสเต็ปปิ�งมอเตอร์
มาประยกุต์ใช้นบัจํานวนรอบ 

3. เพื�อศึกษาการทํางานของชุดพันขดลวด
หม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม ด้วยการใช้ 
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega 2560  
มาประยกุต์ใช้ 
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วิธีการศึกษา 
 

ในการวิจยัครั �งนี � มีวตัถปุระสงค์เพื�อสร้างต้นแบบ
ชุดพันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม
แบบอตัโนมตัิ และวิเคราะห์สมรรถนะการทํางานของเครื�อง 
โดยการนําบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์บอร์ด Arduino 
Mega 2560 มาประยกุต์ใช้ในการควบคมุการทํางาน
ของชดุมอเตอร์ เพื�อใช้ในการนบัจํานวนรอบของการ
พันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม 
แบบอตัโนมตัิ ดงั (Figure 1) 

 

start

study information

machine structure design

design of coil feeding unit

write a program

design a coil block set.

improveperformance 

test

record the result

stop

past
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Figure 1 Operating method diagram. 
 

จาก (Figure 1) แสดงบล็อกไดอะแกรมการ
ดําเนินงานการสร้างต้นแบบเครื�องพันหม้อแปลง
ไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลมแบบอัตโนมัติ โดยทํางาน
ศกึษาข้อมลูเพื�อออกแบบตวัเครื�อง ออกแบบชุดป้อน
ขดลวด ออกแบบชดุพนัขดลวด ทําการเขียนโปรแกรม 
ทดลองการทํางานและสรุปผล สถานที�ทําการวิจัย 

สาขาวิชาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์และโทรคมนาคม 
คณะครุศาสตร์อตุสาหกรรม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยี
ราชมงคลสุวรรณภูมิ ศูนย์สุพรรณบุรี ภาคเรียนที� 1  
ปีการศกึษา 2562 
1. การศึกษาข้อมูล 

การศกึษาข้อมลูที�เกี�ยวข้องกบัการทํางานเพื�อ
ดําเนินการสร้างเครื�องพันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้า
และมอเตอร์พัดลมแบบอัตโนมัติ  ที�ควบคุมการ
ทํางานไมโครคอนโทรเลอร์ โดยศกึษาข้อมลูดงันี � 

-  Arduino Mega 2560 
-  Stepping motor 
-  TB6600 0.5-4 A stepper motor driver 
-  LCD i2c   

2. การออกแบบโครงสร้างเครื�องพันขดลวด 
 

 
 
 
                  
 
 

Figure 2 Outer coil winding machine structure. 
 

จาก (Figure 2) แสดงด้านหน้าของเครื�อง 
พันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม 
แบบอัตโนมัติ  ที�มีขนาดความกว้างทางด้านฝั� ง 
ชุดพันขดลวดอยู่ที�ความสูง 60 เซนติเมตร และมี 
ความลึก 60 เซนติเมตร ทางด้านฝั� งชุดคอนโทรล 
มีความกว้าง 35 เซนติเมตร มีความสงู 60 เซนติเมตร 
และมีความลกึ 60 เซนติเมตร 
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Figure 3 Inner coil winding machine structure. 
 

จาก (Figure 3) แสดงด้านในของเครื�อง 
พันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม 
แบบอตัโนมตัิ เป็นรูปแบบการจําลองติดตั �งอุปกรณ์
ภายในของตวัเครื�อง  
 

 
 
 

 

    
 

 
 

Figure 4 An automatic winding machine for 
 transformers and fan motors. 
 

จาก (Figure 4) เครื�องพนัขดลวดหม้อแปลง
ไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลมแบบอัตโนมัติ  โดยมี
โครงสร้างของเครื�องทําจากสแตนเลสที�มีขนาดความ
หนา 1 มิลลเิมตร ประกอบเป็นตู้ โดยมีขนาดความสงู
อยู่ที� 60 เซนติเมตร และมีขนาดความกว้างอยู่ที� 75 
เซนติ เมตร มีขนาดความกว้างด้านข้างอยู่ที�  60 
เซนติเมตร และมีขนาดความสงูจากพื �น 6 เซนติเมตร  

 
 
 
 
 
 
 

Figure 5 Winding block kit. 
 

จาก (Figure 5) เป็นชดุพนัขดลวด โดยใช้สเต็ปปิ,ง
มอเตอร์ขนาด 12V, 3A ปรับองศา 1.8°/step เป็นตวัหมนุ
แกนเพลาเพืBอให้ได้จํานวนรอบตามทีBต้องการ  
3. ออกแบบชุดป้อนขดลวด 

ในการทํางานของชุดนี � คือการใช้มอเตอร์เป็น
ตวัขบัเคลื�อนเพลา โดยที�ตวัแกนจะใช้เป็นเหลก็เกลยีว
ทําให้ชุดป้อนขดลวดสามารถเลื�อนไปทางซ้ายและ
ขวาเพื�อทําการเรียงเส้นลวดให้เป็นระเบียบและเต็ม
ขนาดของบล็อกได้ และมีไว้สําหรับใช้ฟีดเส้นลวด
ไมใ่ห้หยอ่นมากหรือตงึมากจนเกินไป 
4. การออกแบบชุดเซ็นเซอร์ 

การส่งสญัญาณพัลส์ มีหลกัการทํางาน คือ
สญัญาณพลัส์มาจากการหมุนของมอเตอร์ มอเตอร์
หมนุหนึ�งรอบจะได้สญัญาณพลัส์หนึ�งลกูคลื�น แล้วสง่
สญัญาณเข้าไปที�ตวั driver motor จากนั �นจะเก็บค่า
สญัญาณพลัส์ที�ได้ไว้ที�บอร์ด Arduino Mega 2560 
แล้วนําไปแสดงที�จอ LCD ซึ�งนํามาใช้ในการ นําจํานวน
รอบการหมนุของมอเตอร์ 

ชุดแสดงผล เป็นชุดแสดงผล โดยใช้จอ LCD 
โดยหลักทํางานของจอแสดงผลคือ รับค่าจาก
เซ็นเซอร์ ที�วดัจํานวนรอบจากการหมุนของมอเตอร์
และนํามาแสดงผลที�จอ LCD 
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5. ออกแบบการเขียนโปรแกรม 
 

Arduino
Mega
2560

driver

driver

monitor

keybad

motor dc

motor dc

round count 
set

power supply

 
 

Figure 6 Block diagram of the operation of the 

  automatic winding machine for transformers 
  and fan motors, and controlled Arduino 
  Mega 2560. 
 

จาก (Figure 6) แสดงบล็อกไดอะแกรม
แสดงการทํางานของเครื�องพันขดลวดหม้อแปลง
ไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิ ควบคุมด้วย 
Arduino ประกอบด้วย บอร์ด Arduino Mega 2560, 
stepping motor, TB6600 0.5-4 A stepper motor 
driver, จอ LCD i2c, keypad active buzzer module 
และ power supply 
 

 
 

Figure 7 Device connection model. 

จาก (Figure 7) เป็นการเชื�อมต่อของอปุกรณ์  
มีหลกัการทํางานคือ บอร์ด Arduino Mega 2560  
จะเป็นตวัควบคมุอปุกรณ์ต่าง ๆ ทั �งหมดในวงจรให้
ทํางานไปตามที�ได้โปรแกรมไว้ ลกัษณะการทํางาน
ของวงจรเครื� องพันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและ
มอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิจะเริ�มทํางานตั �งแต่การ
รับค่ามาจากสวิตช์กดติดปล่อยดับ และคีย์แพด
จากนั �นสง่ค่าไปที�บอร์ด Arduino Mega 2560 และ
บอร์ดจะทําการส่งสญัญาณข้อมูลต่อไปยงั TB6600 
0.5-4 A stepper motor driver ตวั driver จะเป็นตวั
คอนโทรลการทํางานให้กบัสเต็ปปิ�งมอเตอร์ ว่าต้องการ
ให้สเต็ปปิ�งมอเตอร์ ทํางานไปในรูปแบบและทิศทางใด 
เมื�อสเต็ปปิ�งมอเตอร์ เริ�มทํางานจะสง่สญัญาณข้อมลู
แบบพัลส์ให้กับไดร์มอเตอร์ แล้วส่งค่ากับไปเก็บไว้ 
ในบอร์ด Arduino Mega 2560 เพื�อส่งข้อมูลพลัส์ 
ไปแสดงในรูปแบบตวัเลขที�จอ LCD 

 
ผลการศึกษา 

การวิจัยครั �งนี �เป็นการออกแบบ สร้างและ
วิเคราะห์ประสิทธิภาพเครื�องพันขดลวดหม้อแปลง
ไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลมแบบอัตโนมัติ  สามารถ
แสดงผลดงัตอ่ไปนี � 

- ผลการทดลอง 
- ผลการทดสอบประสทิธิภาพ 
- สรุปผลการทดลอง 
จ า ก ก า ร ศึ ก ษ า ข้ อ มู ล เ ค รื� อ ง ใ ช้ ไ ฟ ฟ้ า 

ภายในบ้าน เช่น หม้อแปลงของแหล่งจ่ายไฟเครื�อง
ขยายเสียง ขดลวดของมอเตอร์พดัลม จะใช้เส้นลวด
ในช่วงเบอร์ 23-38 พนัชุดขดลวดปฐมภมูิ ขดทุติยภูมิ 
(ในหม้อแปลง) และชุดรันและสตาร์ท (ในพัดลม) 
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ดังนี �ผู้ วิจัยจึงออกแบบตัวเครื�องให้สามารถทํางาน 
อยู่ในช่วงดังกล่าว และเลือกขนาดเส้นลวดทดลอง
เก็บข้อมลู  

ผลการทดลองการพันขดลวดสามารถแบ่ง
ออกเป็นแบบ 2 ประเภท ดงันี � 

1) เครื�องพันขดลวดแบบพันมือ 

 

 
 

Figure 8 Test results for hand winding coil winding machine (non-expert). 
 

จาก (Figure 8) ผลการทดสอบเครื�องพัน
ขดลวดแบบพนัมือ (โดยผู้ ไม่เชี�ยวชาญ) ซึ�งจะเห็นได้
ว่าในการพันขดลวดที�จํานวน 100 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง 
ขดลวดเบอร์ 35 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 1.59 นาที ขดลวด
เบอร์ 36 เวลาความเร็วเฉลี�ย 1.53 นาที และขดลวด
เบอร์ 37 เวลาความเร็วเฉลี�ย 1.40 นาที การพัน
ขดลวดที�จํานวน 200 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35 
ใช้ความเร็วเฉลี�ย 3.38 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 3.38 นาที และขดลวดเบอร์ 37  
ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 3.20 นาที การพนัขดลวดที�
จํานวน 300 รอบ ทั �ง  3 ค รั �ง  ขดลวดเบอร์  35  

ใช้ความเร็วเฉลี�ย 5.42 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 5.39 นาที และขดลวดเบอร์ 37  
ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 5.00 นาที การพนัขดลวดที�
จํ านวน 400 รอบ  ทั �ง  3 ค รั �ง  ข ดลวดเบอ ร์  35  
ใช้ความเร็วเฉลี�ย 6.50 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 6.46 นาที และขดลวดเบอร์ 37  
ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 6.46 นาที และการพนัขดลวด
ที� จํานวน 500 รอบ ทั �ง  3 ครั �ง  ขดลวดเบอร์ 35  
ใช้ความเร็วเฉลี�ย 8.37 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 8.24 นาที และขดลวดเบอร์ 37  
ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 8.20 นาที 
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Figure 9 Test results for hand winding coil winding machine (expert). 
 

 
 

Figure 10 Test results for automatic winding machine. 
 

จาก (Figure 9) ผลการทดสอบเครื�องพนัขดลวด
แบบพนัมือ (โดยผู้ เชี�ยวชาญ) ซึ�งจะเห็นได้ว่าการพนั
ขดลวดจํานวน 100 รอบ ขนาดขดลวดเบอร์ 35 ทั �งหมด 
3 ครั �ง ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ยที� 36 วินาที ขนาดขดลวด
เบอร์ 36 ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 38 วินาที และขดลวด
เบอร์ 37 ครั �ง ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 37 วินาที การพนั

ขดลวดที�จํานวน 200 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35 
ใช้ความเร็วเฉลี�ย 1.20 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 1.22 นาที และขดลวดเบอร์ 37 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 1.26 นาที การพนัขดลวดที�จํานวน 300 
รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 2 นาที 
ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 2.05 นาที และ
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ขดลวดเบอร์ 37 ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 2 นาที การพนั
ขดลวดที�จํานวน 400 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35 ใช้
ความเร็วเฉลี�ย 2.40 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 2.33 นาที และขดลวดเบอร์ 37 ใช้เวลา
ความเร็วเฉลี�ย 2.43 นาที และการพนัขดลวดที�จํานวน 
500 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 
3.20 นาที ขดลวดเบอร์ 36 ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 3.20 
นาที และขดลวดเบอร์ 37 ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ย 3.31 นาที 

จาก (Figure 10) ผลการทดสอบเครื�องพนัขดลวด 
(แบบอัตโนมัติ) จะเห็นได้ว่าการพันขดลวดจํานวน 

100 รอบ ขนาดขดลวดเบอร์ 35, 36, 37 ทั �งหมด 3 ครั �ง 
ใช้เวลาความเร็วเฉลี�ยที� 1.20 นาที การพนัขดลวด 
ที�จํานวน 200 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35, 36, 
37 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 2.40 นาที การพันขดลวด 
ที�จํานวน 300 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35, 36, 
37 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 3.60 นาที การพันขดลวด 
ที�จํานวน 400 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35, 36, 
37 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 4.80 นาที และการพนัขดลวด 
ที�จํานวน 500 รอบ ทั �ง 3 ครั �ง ขดลวดเบอร์ 35, 36, 
37 ใช้ความเร็วเฉลี�ย 6.00 นาที 

 

 
 

Figure 11 Test results for automatic winding machine (motor speed). 
 
จาก (Figure 11) ผลการทดสอบเครื�อง 

พันขดลวดแบบอัตโนมัติ เพื�อหาค่าความเร็วรอบ 
ของมอเตอร์ (RPM) ขนาดขดลวดเบอร์ 35, 36, 37  
ที�การพันขดลวดจํานวน 100 รอบ ความเร็วรอบ 
ของมอเตอร์เท่ากับ 363 RPM ที�การพันขดลวด
จํานวน 200 รอบ ความเร็วรอบของมอเตอร์เท่ากับ  

363 RPM ที�การพนัขดลวดจํานวน 300 รอบความเร็ว
รอบของมอเตอร์เท่ากบั 362 RPM ที�การพนัขดลวด
จํานวน 400 รอบ ความเร็วรอบของมอเตอร์เท่ากับ 
365 RPM และที�การพันขดลวดจํานวน 500 รอบ 
ความเร็วรอบของมอเตอร์เทา่กบั 365 RPM 
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Figure 12 Coils wound with automatic winding 
 machine. 
 

จาก (Figure 12) แสดงคอยล์ที�ได้จากการพนั
ด้วยเครื�องพันหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม
แบบอตัโนมตัิ เป็นชุดบล็อกใช้สําหรับการพนัขดลวด
มอเตอร์พดัลม 

ผลการทดลองจากเครื� องพันขดลวดหม้อ
แปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิ โดยให้ผู้
ที�ไม่มีประสบการณ์และผู้ ที�มีประสบการณ์ในการใช้
เครื�องพันขดลวดแบบพันมือโดยได้ทดลองใช้และ
ได้ผลสรุปในการพนัขดลวดดงันี � 

ในการพันเส้นลวดทองแดงในแต่ละบล็อก 
จะมีคา่ความผิดพลาดการพนัเส้นทองแดงเกินจํานวน 
รอบที�กําหนดไว้ ซึ�งเกิดจากในขณะที�กําลังจะข้าม
จากหนึ�งบลอ็กไปยงัอีกหนึ�งบล็อกจึงทําให้เกิด ความ
ผิดพลาดได้ แต่ถ้าทําการพันเส้นลวดทองแดงหนึ�ง
บล็อกจะไม่เกิดความผิดพลาดของจํานวนรอบ และ
การพันเส้นลวดทองแดง 100 รอบ จะใช้เวลาเฉลี�ย  
1 นาที 20 วินาที ซึ�งในการพนัในทุก ๆ รอบความเร็ว

รอบของมอเตอร์มีกําลังในการหมุนไม่แตกต่างกัน
มากเฉลี�ยอยูที่� 362-367 RPM 

ขนาดของเส้นลวดทองแดงที�สามารถใช้กับ
เครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลม
แบบอัตโนมัติได้ ซึ�งจะเห็นได้ว่าขนาดของเส้นลวด 
ที�สามารถใ ช้ไ ด้มีตั �งแต่ เบอ ร์  24-37 หรือขนาด
เส้นผ่าศนูย์กลางตั �งแต่ 0.17-0.55 มิลลิเมตร เพราะ
เส้นลวดมีขนาดไม่เล็กและไม่ใหญ่มากจนเกินไป  
จึงทําให้มอเตอร์มีแรงดึงเพื�อที�จะพันขดลวดได้  
ส่วนเบอร์ ที� ไม่สามารถใช้ ไ ด้นั �นจะมีตั �งแต่ช่ วง  
0.60-1.40 มิลลิเมตร หรือเบอร์ 23-37 เพราะมี 
ขนาดใหญ่เกินที�มอเตอร์จะสามารถดึงได้ แรงบิดของ
มอเตอร์นั �นมีน้อย จึงไมส่ามารถพนัได้ 

2) ผลการทดสอบประสิทธิภาพ 

จาก (Table 1) ผลการประเมินประสิทธิภาพ
เครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลม
แบบอตัโนมตัิ โดยผู้ เชี�ยวชาญจํานวน 9 คน ในภาพรวม
อยู่ในระดับ ดี โดยมีค่าเฉลี�ยรวมเท่ากับ 4.00 ส่วน
เบี�ยงเบนมาตรฐาน เท่ากบั 0.64 เมื�อพิจารณาแต่ละ
รายการ รายการที�มีคา่สงูสดุคา่เฉลี�ยเท่ากบั 4.56 คือ 
ความแข็งแรงของตู้  รองลงมาคือความสะดวกในการ
ใช้งานมีค่าเฉลี�ยเท่ากับ 4.33 รองลงมาตามลําดับ
คา่เฉลี�ยเทา่กบั 4.22 คือหวัข้อ ง่ายต่อการใช้งานและ
การแสดงผลของจอ LCD โดยภาพรวมทั �งหมด การ
ออกแบบมีความเหมาะสม ชุดไฟเลี �ยงวงจรมีความ
เหมาะสม ชุดอินพุตของอุปกรณ์ที�ใช้ในการรับส่ง
ข้อมูลมีความเหมาะสม มีระบบความปลอดภัยที�ดี 
ง่ายต่อการใช้งาน ง่ายต่อการซ่อมแซมบํารุงรักษา
และรายการที�มีค่าตํ� าสุดค่า เฉลี�ย เท่ากับ 3.44  
คือ ความเหมาะสมของต้นทนุ 
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Table 1 Performance evaluation results. 

evaluated item 
analysis results 

mean (�̅)  standard deviation (S.D.) results 
1. the equipment used is appropriate 4.00 0.50 good 
2. cabinet strength 4.56 0.53 very good 
3. cabinet size is reasonable 3.56 0.73 good 
4. design is reasonable 3.89 0.78 good 
5. the circuit power supply is suitable 4.11 0.33 good 
6. the input set of the device used to transmit data is 
 appropriate 

4.11 0.78 good 

7. the winding kit is suitable 3.78 0.97 good 
8. ease to use 4.33 0.71 good 
9. LCD display 4.22 0.83 good 
10. easy to move 3.78 0.67 good 
11. have a good safety system 4.00 0.87 good 
12. easy to use 4.22 0.44 good 
13. easy to repair and maintain 4.00 0.50 good 
14. cost suitability 3.44 0.73 moderate 
15. complementing the learning of  winding machine 
 transformer and automatic wind motor 

4.00 0.37 good 

mean 4.00 0.64 good 

 
3) สรุปผลการทดลอง 
 

 

เครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์
พัดลมแบบอัตโนมัติ การนับจํานวนรอบเป็นการ 
ใช้สัญญาณพัลส์ จากมอเตอร์ที�ส่งทีละ 1 ไซเคิล  
มาแสดงผลที�จอ LCD ชุดพันขดลวดใช้สเต็ปปิ�ง
มอเตอร์ ขนาด 12V, 3A แรงบิดขนาด 0.39 N.m 

สามารถดึงเส้นลวดที�มีขนาดเส้นผ่าศนูย์กลางตั �งแต ่
0.17-0.55 มิลลิเมตร แต่ยังไม่ครอบคลุมขนาดของ
ขดลวดทั �งหมดได้ แกนหมนุบล็อกพนัขดลวดยงัไม่มี
ความสมดลุ 

อภปิรายผล 
 

เครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์
พดัลมแบบอตัโนมตัิ สามารถทํางานได้อย่างประสิทธิภาพ 
เนื�องด้วยการออกแบบโดยใช้สเต็ปปิ�งมอเตอร์มา
ประยกุต์ใช้นบัจํานวนรอบ ใช้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Arduino Mega 2560 มาประยกุต์ใช้การควบคมุการ
ทํางานดงันี � 1) จอแสดงผลแบบแอลซีดีและคีย์แพด
รับคําสั �งค่าต่าง ๆ ซึ �งสอดคล้องกับงานวิจ ัยของ 
Kasemsin (2016) ซึBงพบว่า ประสิทธิภาพของการ
สั�งงานผ่านหน้าจอสมัผสัแบบคาปาซิทีฟตอบสนอง
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ตอ่การกดสั�งงานได้ 100 เปอร์เซ็นต์ จอแสดงผลแบบ
แอลซีดี การแสดงผลของคําสั�งต่าง ๆ แสดงผลได้  
100 เปอร์เซ็นต์ 2) การพนัเส้นลวดทองแดง 100 รอบ 
จะใช้เวลาเฉลี�ย 1 นาที 20 วินาที ซึ�งในการพนัในทกุ ๆ 
รอบความเร็วรอบของมอเตอร์มีกําลังในการหมุน 
ไม่แตกต่างกันมากเฉลี�ยอยู่ที� 362-367 RPM และ
ขนาดของเส้นลวดทองแดงที�สามารถใช้กับเครื�อง 
พันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พัดลม 
แบบอัตโนมัติได้ ซึ�งมีขนาดตั �งแต่เบอร์ 24-37 หรือ
ขนาดเส้นผ่าศูนย์กลางตั �งแต่ 0.17-0.55 มิลลิเมตร 
เพราะเส้นลวดมีขนาดไม่ เล็กและไม่ใหญ่มาก
จนเ กินไป  จึ ง ทํ า ใ ห้มอเตอ ร์มี แรงดึ ง เ พื� อ ที� จ ะ 
พนัขดลวดได้ ซึ�งสอดคล้องกบังานวิจัยของ Thongkao, 
& Lheowpichedkul (2005) ซึ�งพบว่า 1) เครื�องสามารถ
พนัขดลวดได้สงูสดุ 9999 รอบ ขดลวดที�พนัต้องเป็น
ขดลวดขนาดเลก็เทา่นั �น ถ้าเป็นขดลวดขนาดใหญ่จะ
ไม่สามารถพนัได้เนื�องจาก motor มี torque ตํ�า ในการ
นบัรอบจะนบัได้แม่นยํา 100 เปอร์เซ็นต์ ที�ความเร็ว
รอบประมาณ 200 RPM ซึ�งถ้าเร็วมากเวลาหยดุจะ
ทําให้รอบเกิน ซึ�งเกิดจากแรงเฉื�อยของ motor และ
ผลิตภณัฑ์ที�ได้จะไม่ค่อยมีระเบียบ 3) การประเมิน
ประสิทธิภาพเครื�องพันขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและ
มอเตอร์พดัลมแบบอตัโนมตัิ อยู่ในระดบั ดี ค่าเฉลี�ย
รวมเท่ากับ 4.00 ส่วนเบี�ยงเบนมาตรฐาน เท่ากับ 
0.64 รายการที�มีค่าสูงสุดค่าเฉลี�ยเท่ากับ 4.56 คือ 
ความแข็งแรงของตู้  รองลงมาคือความสะดวกในการ
ใช้งานมีค่าเฉลี�ยเท่ากับ 4.33 รองลงมาตามลําดับ
ค่าเฉลี�ยเท่ากับ 4.22 คือหัวข้อ ง่ายต่อการใช้งาน 
และการแสดงผลของจอ LCD โดยภาพรวมทั �งหมด 
การออกแบบมีความเหมาะสม ชุดไฟเลี �ยงวงจรมีความ

เหมาะสม ชุดอินพุตของอุปกรณ์ที�ใช้ในการรับส่ง
ข้อมูลมีความเหมาะสม มีระบบความปลอดภัยที�ดี 
ง่ายต่อการใช้งาน ง่ายต่อการซ่อมแซมบํารุงรักษา
และรายการที�มีค่าตํ�าสุดค่าเฉลี�ยเท่ากับ 3.44 คือ 
ความเหมาะสมของต้นทุน สอดคล้องกับงานวิจัยของ 
Kasemsin, & Yolai (2020) ซึ�งพบว่า ความคล้ายทาง
กายวิภาคศาสตร์ อยู่ในระดบัมาก ค่าเฉลี�ยเท่ากับ 
4.36 (คะแนนเต็ม 5.00) และสว่นเบี�ยงเบนมาตรฐาน
เท่ากบั 0.17 ประสิทธิภาพด้านความเที�ยงตรงของ
การแสดงผลด้วยแอลอีดี การเตือนด้วยเสียงและการ
แสดงผลผ่าน สมา ร์ ทโฟน ในระ บบปฏิบัติ กา ร 
แอนดรอยด์ คิดเป็นร้อยละ 100 ความพึงพอใจของ
ผู้ นําไปใช้งาน มีความพึงพอใจระดบัมาก ค่าเฉลี�ย
เทา่กบั 4.36 และสว่นเบี�ยงเบนมาตรฐานเทา่กบั 0.55 

 
สรุป 

งานวิจัยนี � ได้นําเสนอผลการทดสอบและ
วิเคราะห์สมรรถนะเครื�องพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้า
และมอเตอร์พัดลมแบบอัตโนมัติ  ควบคุมด้วย
ไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino Mega 2560 มีการ
ออกแบบชุดป้อนขดลวด ใช้สเต็ปปิ�งมอเตอร์ในการ
นับจํานวนรอบและดึงเส้นลวด สามารถตั �งจํานวน
รอบในการพนั เลือกขนาดของเส้นเส้นลวดได้หลาย
ขนาด มีความแมน่ยําในการนบัจํานวนรอบ โดยขนาด
ของเส้นลวดมีผลกับแรงดึงที� ในการพันแต่ละครั �ง 
กล่าวคือ เส้นลวดเบอร์ 37 มีขนาดเส้นผ่าศูนย์กลาง
เล็กกว่า เส้นลวดเบอร์ 24 ดงันั �นจึงทําให้ใช้แรงดึง
น้อยกว่า ซึ�งผลการทดลองได้ตามวัตถุประสงค์ที�
กําหนด ทําให้ผู้ วิจัยได้ความรู้และสามารถพัฒนา
สร้างสรรค์สิ�งประดิษฐ์ ตัวเครื�องที�สร้างขึ �นสามารถ
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นําไปใช้งานพนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์
พดัลมตา่ง ๆ ประยกุต์ใช้ในการเรียนการสอน 

จากการทดสอบและวิเคราะห์สมรรถนะเครื�อง
พนัขดลวดหม้อแปลงไฟฟ้าและมอเตอร์พดัลมแบบ
อตัโนมัติ พบปัญหาและอุปสรรคดังนี � 1) เครื�องพัน
ขดลวดไม่สามารถดึงเส้นลวดที�มีขนาดเล็กกว่า 0.17 
มิลลเิมตร ได้เพราะมอเตอร์มีแรงบิดมากเกินไปจึงทํา
ให้เส้นลวดขาด 2) เครื�องพนัขดลวดไมส่ามารถดงึเส้น
ลวดที�มีขนาดใหญ่กวา่ 0.55 มิลลเิมตร ได้เพราะมอเตอร์
มีแรงบิดน้อยเกินไปจึงทําให้เส้นไม่สามารถเรียงเส้นได้ 
3) แกนหมนุของบลอ็กพนัขดลวดเหวี�ยงมากเกินไปจึง
ทําให้การพันขดลวดไม่สมดุลกัน ซึ�งสามารถนํา
ปัญหาและอปุสรรคไปทําการวิจยัตอ่ในอนาคต 
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