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บทที่   1 
 

บทนํา 
 
1.1   ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 
  

อินเวอรเตอรเปนอุปกรณทางอิเล็กทรอนิกสกําลังที่ถูกนํามาใชอยางแพรหลายในงานทาง
อุตสาหกรรมรวมถึงอาคารสํานักงาน  ซ่ึงอาจจะประกอบดวยโหลด ที่สมดุล  หรือ โหลดไมสมดุล
ก็ดี  เชน  แหลงจายกําลังไฟฟาสํารอง (UPS) , วงจรกรองแอกทีฟ  ( Active filter ) และ วงจรเรียง
กระแสแบบปรับความกวางพัลส (PWM-Rectifier) เปนตน สําหรับในกรณีที่ระบบ 3 เฟส 4 สาย 
อินเวอรเตอรที่ประยุกตใชก็จะมีโครงสรางในรูปลักษณที่เปนแบบ 3 เฟส 4 สาย  ดวยเชนกัน  
โครงสรางของอินเวอรเตอรแบบ 3 เฟส 4 สาย สามารถแบงได 2 ลักษณะดังนี้คือ 

1.)  อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา  ที่มีการเชื่อมตอสายนิวทรัล กับกึ่งกลางแรงดันบัส
ไฟตรง  ดังแสดงในรูปที่ 1.1 

 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 1.1  อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา ที่มีการเชื่อมตอ นิวทรัลกับกึง่กลางแรงดันบัสไฟตรง 

 
วิธีนี้มีขอดีตรงที่อัลกอริทึมในการกําเนิดสัญญาณ PWM ยังคงเหมือนเชนเดียวกันกับใน

กรณี อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา ดั้งเดิม แตขอเสียก็คือ ไมสามารถสรางแรงดันดวยการมอดูเลต
แบบสเปซเวกเตอรได และ ตัวเก็บประจุที่แรงดันบัสไฟตรงจะมีขนาดใหญ  ทั้งนี้เพื่อรองรับกระแส
ลําดับศูนย  ( Zero- sequence ) ที่ไหลผานตัวเก็บประจุนี้ นอกจากนี้ยังเกิดขอจํากัด จากการเลื่อน
ของแรงดันที่จุดกึ่งกลางของแรงดันบัสไฟตรง อันเนื่องมาจากความไมสมมาตรของตัวเก็บประจุ
ในทางปฏิบัติอีกดวย 
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2.) อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา (Four Leg Inverter) เพิ่มกิ่งสวิตชกิ่งที่ 4 มาควบคุมสาย
นิวทรัล ซ่ึง สามารถแสดงใหเห็นไดดังรูปที่1.2  

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1.2 อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา  ที่เพิ่มกิ่งสวิตชกิง่ที่ 4 มาควบคุมสายนิวทรัล 
  

อินเวอรเตอรประเภทนี้ จะเพิ่มสวิตชกิ่งที่  4  เขามา  เพื่อเพิ่มอิสระในการควบคุมแรงดัน
ลําดับศูนย  ซ่ึงทําใหกระแสลําดับศูนยสามารถไหลวนผานกิ่งสวิตชที่  4 นี้ได  ดวยเหตุนี้ ตัวเก็บ
ประจุที่แรงดันบัสไฟตรง จึงมีขนาดเล็กลง  โดยจะรองรับเพียงเฉพาะคาระลอกคลื่นความถี่สูงของ
กระแสของโหลด  นอกจากนี้ยังสามารถสรางขนาดแรงดันระหวางสาย  และ นิวทรัลไดสูงกวา เมื่อ
เปรียบเทียบกับ วิธีที่เชื่อมตอจุดนิวทรัลเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรง  อยางไรก็ดีการกําเนิดสัญญาณ  
PWM ก็จะมีความซับซอนมากขึ้น เนื่องจากกิ่งสวิตชที่มากยิ่งขึ้น โดยตารางที่ 1.1 จะเปรียบเทียบให
เห็นถึงขอดี และขอดอย ระหวางอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา และ อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 
 

ตารางที่ 1.1 การเปรียบเทียบคุณสมบัติของอินเวอรเตอร 3 เฟส 4 สาย 
 

 Three Leg  Four Wire Four Leg Four Wire 
 

DC link capacitor ขนาดใหญ  เพราะตองควบคมุ
กระแส  Zero-sequence 

ขนาดเล็ก เพราะควบคุม
เฉพาะ Ripple เทานั้น 

วิธีการทํา  PWM งาย คอนขางซับซอน 
 

คาสูงสุดของแรงดัน 
Line to neutral 

0.5 Vg 0.577 Vg 
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ดังนั้นประเด็นสําคัญในการพัฒนาอินเวอรเตอร 3 เฟสแบบ 4 ขา ก็คือวิธีการกําเนิด
สัญญาณ PWM สําหรับสวิตชทั้ง 4 ขา ซ่ึงจากงานวิจัยในอดีตที่ผานมายังใหผลที่ยังซับซอน และ
ยากตอการทําความเขาใจ เชน วิธี การมอดูเลตสเปซเวกเตอรแบบ  3  มิติ  ( Three-Dimensional 
Space Vector Modulation ) ซ่ึงมีความยุงยากในการคํานวณคอนขางมาก  และ วิธีการมอดูเลตความ
กวางพัลลดวยการบวกสัญญาณอางอิงของแรงดัน ดวยแรงดันศูนยที่ไดมาจาก การหาคากลางของ
แรงดันขั้ว ทั้ง 3 เฟสโดยที่ไมพิจารณาคาแรงดันขั้วของกิ่งสวิตชที่ควบคุมสายนิวทรัล (ไมนําแรงดนั
ศูนยมาคิด ) ทําใหการกําเนิดสัญญาณ PWM มีเงื่อนไขที่ซับซอน อีกทั้งยังทําใหการเชื่อมโยงไปสู
การทํามอดูเลชันแบบ 3 ขา (3 arm modulation) ของอินเวอรเตอร 3 เฟสแบบ 4 ขาเปนไปไดยากอีก
ดวย  ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงคที่จะพัฒนาอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา สําหรับระบบ 3 
เฟส 4 สาย โดยนําเสนอแนวคิดใหม ในการกําเนิดสัญญาณ PWM ที่อาศัยวิธีการบวกสัญญาณ
อางอิงของแรงดัน ดวยคาแรงดันศูนยที่ไดมาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง 4 ขา พรอมกัน ( นํา
แรงดันศูนยมาคิดดวย ) ซ่ึงทําใหการใหกําเนิดสัญญาณ PWM สามารถทําไดงาย และปราศจาก
เงื่อนไขที่ซํ้าซอนเกินความจําเปน อีกทั้งยังสามารถอาศัยแนวคิดเดียวกันนี้เพื่อเชื่อม โยงไปสูการทํา 
3 arm modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขาได ซ่ึงทําใหการทํา  3 arm modulation ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา สามารถทําไดโดยงาย  
 
1.2  วัตถุประสงคของการวิจัย 
  

พัฒนาวิธีการกําเนิดสัญญาณ  PWM  สําหรับอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ  4  ขา  เพื่อใหงาย
ในการนําไปใชงาน 
 
1.3 ขอบเขตโครงการวิทยานิพนธ 
 

1.  พัฒนาอัลกอริทึมการทํา PWM สําหรับอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขาที่มีแนวคิด   
      สอดคลองกับการทํา  PWM  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา 
2.  พัฒนาอัลกอริทึมการทํา 3 Arm modulation  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา  
      ที่ไมซับซอน 

 3.   สรางอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา เพื่อทดสอบอัลกอริทึมที่พัฒนาขึ้น          
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1.4  ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 
 
 สามารถนําอัลกอริทึ่มที่พัฒนาขึ้น  ไปใชในการกําเนิดสญัญาณ  PWM  ของอินเวอรเตอร 3 
เฟส แบบ 4 ขา ในอุตสาหกรรมจริง  เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพในการทํางานใหสูงขึ้น 
 
1.5  ขั้นตอนในการดําเนินงาน 
 
 1.  ศึกษาวิธีการใหกําเนิดสัญญาณ  PWM  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา  จากบท 
             ความในอดีต 
 2.  พัฒนาอัลกอริทึ่มการใหกาํเนิดสัญญาณ  PWM  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา   
 3.  จําลองการทํางานดวยคอมพิวเตอรเพื่อตรวจสอบอัลกอริทึ่มที่พัฒนาขึ้น 
 4.  สรางเครื่องตนแบบของอนิเวอรเตอรเพือ่ทําการทดสอบ 
 5.  เก็บขอมูลและสรุปผล 
 6.  เขียนวิทยานิพนธ 
 
 



บทที่   2 
 

การกําเนิดสัญญาณมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลส 
สําหรับอินเวอรเตอร  3 เฟส แบบ  3 ขา 

 
เนื่องจากวิธีการ กําเนิดสัญญาณ  PWM  สําหรับอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา จะอาศัย

กรอบความคิดเดียวกันกับในกรณีของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา   ดังนั้นในเบื้องตน จะขอ
กลาวโดยสังเขปถึงหลักการพื้นฐานของวิธีการกําเนิดสัญญาณ  PWM ของอินเวอรเตอร 3 เฟส 
แบบ 3 ขา  หลังจากนั้นจึงพัฒนาแนวคิดพื้นฐานดังกลาว สําหรับในกรณีอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 
ขา ในหัวขอตอไป 

 

 
รูปที่ 2.1 อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา 

จากรูปที่ 2.1 แสดงถึงอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 3 ขา ซ่ึงเราสามารถแสดงความสัมพันธ
ของแรงดันที่จุดตาง ๆ ดังแสดงในสมการที่ (2.1) ถึงสมการที่ (2.3) 

    an af fnv v v= +      (2.1) 
 bn bf fnv v v= +        (2.2) 

cn cf fnv v v= +      (2.3) 
 

โดยการทํางานของ อินเวอรเตอรนั้นเราจะกําหนดแรงดันคําสั่งผาน  ,af bfv v   และ cfv   ดังนี้ 
* 2 cos

3afv A θ=     (2.4) 

* 2 2cos( )
3 3bfv A πθ= −     (2.5)               

* 2 2cos( )
3 3cfv A πθ= +     (2.6) 
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 2.1 วิธีการมอดูเลตแบบสเปซเวกเตอร 
 
 ในเบื้องตนเราจะนําเสนอวิธีการกําเนิดสัญญาณ  PWM  แบบสเปซเวกเตอร โดยเรา
สามารถนิยามแรงดันคําสั่ง ในสมการที่ (2.4) ถึงสมการที่(2.6) ในรูปแบบของสเปซเวกเตอรไดดัง
สมการ (2.7) 
 

*
*

* *
*

*

1 11
cos2 2
sin3 30

2 2

af

bf

cf

v
v

v v A
v

v

α

β

θ
θ

⎡ ⎤ ⎡ ⎤− −⎢ ⎥⎡ ⎤ ⎡ ⎤⎢ ⎥⎢ ⎥= =⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎣ ⎦⎣ ⎦ ⎢ ⎥− ⎣ ⎦⎢ ⎥⎣ ⎦

                     (2.7) 

 
จากรูปลักษณของสวิตชทั้ง 6 ตัวของอินเวอรเตอรในรูปที่ 2.1 จะเห็นไดวาอินเวอรเตอร

สามารถสรางแรงดันไดดวยกันทั้งหมด 8 รูปแบบ  โดยเราสามารถแสดงเวกเตอรแรงดันของแรงดนั  
,an bnv v   และ cnv   ตามตําแหนงของการสวิตชไดดังรูปที่  2.2  ทั้งนี้เราจะกําหนดให 

 
ตัวอักษร  P   แสดงถึง  สถานการณปดวงจรของสวิตชตัวบนของเฟสหนึ่ง ๆ   

  ตัวอักษร  N     แสดงถึง  สถานการณปดวงจรของสวิตชตัวลางของเฟสหนึ่ง ๆ   
 

โดยมีลําดับของเฟสคือ  , ,a b c   ตามลําดับ สําหรับ  PPP  เปนกรณีที่สวิตชตัวบนทั้ง 3 ตัว
ปดวงจรพรอมกัน และ  NNN เปนกรณีที่สวิตชตัวลางทั้ง 3 ตัวปดวงจรพรอมกัน  ซ่ึงเรานิยามเปน
เวกเตอรศูนย  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.2 สเปซเวกเตอรของแรงดันของอนิเวอรเตอร 3 เฟส 3 ขา 
 

*v

jv

kv
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หลักในการสรางเวกเตอรแรงดันจากแรงดันคําสั่ง *v จะอาศัยการเฉลี่ยแรงดันจากรูปแบบ
ของเวกเตอรแรงดันหลักทั้ง 8 รูปแบบ ยกตัวอยางเชน เวกเตอรแรงดันคําส่ัง  *v  ดังแสดงในรูปที่ 
2.2 จะใชเวกเตอรแรงดัน  PNN  และ  PPN  และคํานวณชวงระยะเวลา ในการใชเวกเตอรนั้น ๆ 
ดังนี้ 

*j
a

PNN

v
t T

V
=      (2.8) 

 

*k
b

PPN

v
t T

V
=      (2.9)              

 

0 a bt T t t= − −      (2.10) 
 

โดยนยิามให  T  คือ คาบเวลาของการสวิตช  
         0t  คือ ระยะเวลา ในการใชเวกเตอรศูนย 
และ เราสามารถคํานวณหาคาเวลา  ,a bt t   สําหรับกรณีทั่วไปไดดังนี ้

         

*v
'

2

1

v

v
qv

pv'
pv

qv
*

*
       

รูปที่ 2.3 การคํานวณแรงดนัเฉลี่ยสําหรับเซกเตอรใด ๆ 
 

รูปที่ 2.3 แสดงถึงเซกเตอรใด ๆ เซกเตอรหนึ่ง ที่มีแรงดันหลักคือ เวกเตอร Pv  และ qv  โดยท่ี  

2 1 60α α− =   จากรูปที่ 2.3 และ สมการที่ (2.8) ถึงสมการที่ (2.10) เราสามารถคํานวณไดวา 
 

' *
2 2

' *
1 1

sin cos2
sin cos3

P

q

v v
v v

α

β

α α
α α

⎡ ⎤ ⎡ ⎤−⎡ ⎤
=⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥− ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎣ ⎦ ⎣ ⎦⎣ ⎦

                        (2.11) 
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'

*
2 2

*'
1 1

sin cos2
sin cos3

P
a

g

b q g

g

vt
V vT

vt v V
T V

α

β

α α
α α

⎡ ⎤⎡ ⎤ ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎡ ⎤−⎡ ⎤⎢ ⎥= =⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎢ ⎥⎢ ⎥ − ⎢ ⎥⎣ ⎦⎢ ⎥ ⎣ ⎦⎢ ⎥⎢ ⎥⎣ ⎦ ⎢ ⎥⎣ ⎦

              (2.12) 

จากสมการ  (2.7)  จะได   
 

2 1

1
1

sin( ) sin( )2 2
3

sin( )3 3 sin( )

a

b g g

t
A AT

t V V
T

πα θ α θ
θ α θ α

⎡ ⎤ ⎡ ⎤⎢ ⎥ − + −⎡ ⎤ ⎢ ⎥= =⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥−⎣ ⎦⎢ ⎥ −⎣ ⎦⎢ ⎥⎣ ⎦

                    (2.13)     

 
เพื่อเปนการลดผลของกําลังสูญเสียจากจํานวนครั้งในการสวิตช  และ ความผิดพลาดของ

แรงดันที่เกิดจากการเฉลี่ยเราจะเรียงลําดับการทํางานของเซกเตอรที่ 1 ดังนี้ 
  
   

 
 
 
 
 
 
  
รูปที่ 2.4 รูปแบบการสวิตชของแรงดัน  PWM  ของเซกเตอรที่ 1 ใน 1 คาบการสวิตช 
 
จากรูปที่ 2.4 เราสามารถคํานวณหาคาแรงดันที่ใชในการมอดูเลตไดดังสมการที่ (2.14) ถึง 

สมการที่ (2.16) 
 

1 2 * 2*sin cos( ) cos( )
2 6 6 63 3
g

an

Vt t A Av
T

π π πθ θ+ ⎡ ⎤= = − = −⎢ ⎥⎣ ⎦
 (2.14) 

2 1 2* 2*cos sin( ) cos( )
2 6 6 33
g

bn

Vt t Av A
T

π π πθ θ− ⎡ ⎤= = − = −⎢ ⎥⎣ ⎦
    (2.15) 

1 2( )* cos( )
2 63
g

cn

Vt t Av
T

πθ+
= − = − −     (2.16) 

 

0 0 0 01 2 2 1

4 2 2 4 4 2 2 4
t t t tt t t t

a N P P P P P P N
b N N P P P P N N
c N N N P P N N N
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2.2 วิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดยการบวกแรงดันศูนย ( Zero Voltage) 
ในหัวขอนี้จะกลาวถึง วิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดย ใชการบวกแรงดันศนูย

เขาไปในคาแรงดันคําสั่ง ซ่ึงจะแสดงใหเห็นถึงความงายเมื่อเปรียบเทียบกับวิธีการใชสเปซเวกเตอร
ในหัวขอที่แลว  

จากสมการที่  (2.1) ถึงสมการที่ (2.3)  เมื่อพิจารณาคาเฉลี่ยของแรงดันเราจะไดวา 
   an af fnv v v= +       (2.17) 

bn bf fnv v v= +         (2.18) 

cn cf fnv v v= +       (2.19) 
ในกรณีที ่

0af bf cfv v v+ + =      (2.20)           
และเนื่องจาก 

* * *, ,af af bf bf cf cfv v v v v v= = =  (2.21)        
 

เมื่อพิจารณาเวกเตอรแรงดันคําสั่งในเซกเตอรที่ 1 และจากสมการที่ (2.11),(2.14)-
(2.16),(2.17)- (2.21)เราสามารถคํานวณแรงดันศูนยไดเทากับ 

 
* *1 1 2 1( ) cos( )

3 3 3 3 2fn fn an bn cn bn bf
Av v v v v v vπθ= = + + = = − =          (2.22) 

 
กลาวไดวา  วิธีการของการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสดวยวิธีสเปซเวกเตอร จะเปน

การบวกแรงดันศูนย ขนาด   1
2 bfv   เขาไปทุกเฟส  และเมื่อลองคํานวณในลักษณะเดียวกันสําหรับ

เซกเตอรแรงดันอ่ืน ๆ เราจะไดแรงดันศูนยที่บวกเขากับแรงดันเฟส ,af bfv v  และ cfv  ดังแสดงใน
สมการที่ (2.23) 

( )max min
2fnv
+

= −          (2.23)    

เมื่อนิยามให    max = * * *max( , , )af bf cfv v v  
min = * * *min( , , )af bf cfv v v  

 
จากความเขาใจขางตน เราสามารถทําการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลส ที่ใหผล

เหมือนกันกับวิธีการของสเปซเวกเตอรไดโดยการบวกแรงดันศูนย   fnv   เขาไปกับคาแรงดันคําสั่ง 
ซ่ึงทําใหการคํานวณในทางปฏิบัติงายและไมซับซอนเมื่อเทียบกับวิธีการมอดูเลตแบบสเปซ 
เวกเตอร 



บทที่   3 
 

การกําเนิดสัญญาณมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสสําหรับ 
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 

 
เนื่องจากวิธีการกําเนิดสัญญาณ PWM สําหรับสวิตชทั้ง 4 ขา ในอดีตที่ผานมายังมีความ

ซับซอน และยากตอการทําความเขาใจ เชน วิธี การมอดูเลตสเปซเวกเตอรแบบ  3  มิติ  ซ่ึงมีความ
ยุงยากในการคํานวณคอนขางมาก  และ วิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดยการบวก
แรงดันศูนยที่มาจากการพิจารณาแรงดันขั้วโดยไมพิจารณาคาแรงดันขั้วของกิ่งสวิตชที่ควบคุมสาย
นิวทรัล(ไมนําแรงดันศูนยมาคิด )ทําใหการกําเนิดสัญญาณ PWM มีเงื่อนไขที่ซับซอน อีกทั้งยังทํา
ใหการเชื่อมโยงไปสูการทํามอดูเลชันแบบ 3 ขา (3 arm modulation) ของอินเวอรเตอร 3 เฟสแบบ 4 
ขาเปนไปไดยากอีกดวย  ดังนั้นในบทที่ 3 นี้จะกลาวถึงวิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดย
การบวกแรงดันศูนยที่มาจากการพิจารณาแรงดันขั้วโดยที่ไมพิจารณาคาแรงดันขั้วของกิ่งสวิตชที่
ควบคุมสายนิวทรัล (ไมนําแรงดันศูนยมาคิด )กอน  เพื่อช้ีใหเห็นถึงปญหาแลวจึงจะกลาวถึงวิธีการ
มอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดยการบวกแรงดันศูนยที่มาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง  4 ขา
พรอมกัน หลังจากนั้นก็จะทําการเชื่อมโยงไปสูการทํามอดูเลชันแบบ 3 ขา (3 arm modulation) เปน
ลําดับตอไป 
3.1 วิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดยการบวกแรงดันศูนยที่มาจากการพิจารณาแรงดัน
ขั้วโดยที่ไมพิจารณาคาแรงดันขั้วของกิ่งสวิตชที่ควบคุมสายนิวทรัล (ไมนําแรงดันศูนยมาคิด ) 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.1 วงจรของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 
จากรูปที่ 3.1 เราสามารถเขียนความสัมพันธของแรงดันระหวางจุดตาง ๆ ในระบบไดวา  

     an af fnv v v= +                                  (3.1) 
                                bn bf fnv v v= +                (3.2) 

                     cn cf fnv v v= +                    (3.3) 
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ซ่ึงในการทํางานของอินเวอรเตอรนั้น แรงดันที่ตองการคือแรงดันเฟสครอมโหลด 
,af bfv v   และ cfv   ถาหากพิจารณาคาแรงดันที่ตองการจะเห็นวาคาแรงดันตกครอมโหลดยังคงเดิม 

แมวาเราจะบวกดวยคาแรงดันศูนย ( 0fnv ≠ ) เขาไป ดังที่แสดงไวในรูปที่ 3.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.2 คาแรงดันที่ใชในการสรางสัญญาณ PWM เมื่อ 0fnv ≠  
ในงานวิจัย [2] ไดพิจารณาคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืน

พาหะรูปสามเหลี่ยมคือ ,an bnv v และ cnv  โดยมีเงื่อนไขวา 
 

 
และ fnv  ก็ตองอยูในเงื่อนไขนี้ดวยเชนกัน 
 
 
จากรูปที่ 3.2 ทําใหเขาใจไปไดวาคาแรงดันศูนย ( fnv )ที่สามารถใชไดโดยไมทําใหคา

แรงดันขั้ว  , ,an bn cnv v v และ fnv  เกินขอบเขตการมอดูเลต คือ 

 
 
 

เมื่อนิยามให  
'
max max( , , )af bf cfv v v v=  

   '
min min( , , )af bf cfv v v v=  

 
และเพื่อใหไดลําดับของการสวิตชเปนแบบสเปซเวกเตอรที่จะกลาวถึงในหัวขอ 3.3 ที่มี

การเปลี่ยนแปลงรูปแบบการสวิตชอยางเปนระเบียบเพื่อลดปญหาเรื่องการสูญเสียในตัวสวิตช ใน
ผลงานวิจัย [2]ไดเลือกใชคาแรงดันศูนยดังสมการที่ (3.6) 

, ,
2 2
g g

an bn cn

V V
v v v− ≤ ≤ +

' '
min max2 2

g g
fn

V V
v v v− − ≤ ≤ + −

( )3.4

( )3.5

2 2
g g

fn

V V
v− ≤ ≤ +

0

Carrier wave

vcf

vbf

vaf

0

Carrier wave

anv
bnv

cnv

2
gV

2
gV

2
gV

2
gV
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'
'max
min

'
'min
max

' '
max min

, 0
2

, 0
2

,
2

fn

v v

vv v

v v Otherwise

⎧
− >⎪

⎪
⎪= − <⎨
⎪
⎪ +
−⎪
⎩

   (3.6) 

 
อยางไรก็ตาม เนื่องจากสมการที่ (3.5)ไมนําคาแรงดันขั้วของกิ่งสวิตชที่ควบคุมสายนิวทรัล

มาพิจารณาดวยนั้นจะทําใหขอบเขตของคาแรงดัน fnv  ที่ใชนั้นผิด เนื่องจากวายังมีในบางกรณีที่จะ
ทําใหคาแรงดันขั้ว  , ,an bn cnv v v และ fnv  เกินขอบเขตการมอดูเลต เชน เมื่อคาแรงดัน ,af bfv v   และ 

cfv   มีคามากกวา 0 หรือนอยกวา 0 พรอมกันทั้ง 3 เฟส  ดังนั้นขอบเขตที่กําหนดโดยสมการที่ (3.5) 
จึงกวางเกินไป ซ่ึงเกิดขึ้นเนื่องจากการที่มิไดนําคาแรงดันศูนยของสายนิวทรัลมาพิจารณาในการ
คํานวณหาคาสูงสุดและต่ําสุด ' '

max min( , )v v ดวยนั่นเอง นอกจากนี้แลวการนิยามคา ' '
max min( , )v v

ตามงานวิจัย [2] ยังทําใหตองแยกพิจารณาเงื่อนไขในการหาคา fnv  ในกรณีการมอดูเลตแบบสเป

ซเวกเตอรเปน 3 กรณี ดังแสดงในสมการที่ (3.6) ทําใหยุงยากในการใชงานและ การเชื่อมโยงไปสู
การทํามอดูเลชันแบบ 3 ขา (3 arm modulation) เปนไปไดยาก 
 
3.2 วิธีการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลสโดยการบวกแรงดันศูนยที่มาจากการพิจารณาแรงดัน
ขั้วทั้ง  4 ขาพรอมกัน 

 
จากรูปที่ 3.1 เราสามารถเขียนความสัมพันธของแรงดันระหวางจุดตาง ๆ ในระบบไดดัง

สมการที่ (3.1) , (3.2) และ (3.3) ซ่ึงในการทํางานของอินเวอรเตอรนั้น แรงดันที่ตองการคือแรงดัน
เฟสครอมโหลด ,af bfv v   และ cfv   ถาหากพิจารณาคาแรงดันที่ตองการจะเห็นวาคาแรงดันตก
ครอมโหลดยังคงเดิม แมวาเราจะบวกดวยคาแรงดันศูนย ( 0fnv ≠ ) เขาไป ดังที่แสดงไวในรูปที่ 3.3 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.3 คาแรงดันที่ใชในการสรางสัญญาณ PWM เมื่อ 0fnv ≠ (พิจารณาแรงดนัขั้วทั้ง  4 ขา) 
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คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยมคือ 
, ,an bn cnv v v และ fnv  โดยมีเงื่อนไขวา 

 
 

 
 
จากรูปที่ 3.3 จะพบวาคาแรงดันศูนย ( fnv )ที่สามารถใชไดโดยไมทําใหคาแรงดันขั้ว  

, ,an bn cnv v v และ fnv  เกินขอบเขตการมอดูเลต คือ 

 
 
 

เมื่อนิยามให 
   max max( , , ,0)af bf cfv v v v=  
   min min( , , , 0)af bf cfv v v v=  
 
ซ่ึงขอบเขตบนและลางของคา fnv  ที่เปนไปไดสามารถแสดงไดดังรูปที่ 3.4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.4 ขอบเขตบนและลางของคาแรงดันที่ใชในการทํา PWM 
 
3.3 Three-Dimensional Space Vector Modulation ( 3D-SVM ) 

 
วิธีการกําเนิดสัญญาณ  PWM  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขานี้  เราจะใชกระบวนการ

เดียวกันกับในกรณีของอินเวอรเตอร 3 เฟสแบบ 3 ขาที่ไดนําเสนอในบทที่ 2 แตจะแตกตางกัน
ตรงที่ในกรณีนี้สเปซเวกเตอรจะมีมิติเพิ่มขึ้นเปน 3  มิติ 

, , ,
2 2
g g

an bn cn fn

V V
v v v v− ≤ ≤ +

min max2 2
g g

fn

V V
v v v− − ≤ ≤ + −

( )3.7

( )3.8
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หากกําหนดใหคาแรงดันคําสั่งมีคาเปน 
(3.9) 

 
(3.10) 

 
(3.11) 

 
เราสามารถนิยามแรงดันคําสัง่ในรูปแบบของสเปซเวกเตอรไดดังสมการที่ (3.12) 

 
 
 

(3.12) 
 
      
        

และ  จากรูปลักษณของสวิตชทั้ง  8 ตัวของอินเวอรเตอรในรูปที่ 3.5 จะเห็นไดวา 
อินเวอรเตอรสามารถสรางแรงดันไดดวยกันทั้งหมด 16 รูปแบบ โดยเราสามารถแสดงเวกเตอร
แรงดันของแรงดัน  ,an bnv v   และ cnv ตามตําแหนงของการสวิตชไดดังรูปที่  8  ทั้งนี้เราจะ
กําหนดให 

ตัวอักษร  p   แสดงถึง  สถานการณปดวงจรของสวิตชตัวบนของเฟสหนึ่ง ๆ   
  ตัวอักษร  n     แสดงถึง  สถานการณปดวงจรของสวิตชตัวลางของเฟสหนึ่ง ๆ   
 

โดยมีลําดับของเฟส คือ  , , ,a b c n   ตามลําดับ สําหรับ  pppp  เปนกรณีที่สวิตชตัวบนทั้ง 4 
ตัวปดวงจรพรอมกัน และ nnnn เปนกรณีที่สวิตชตัวลางทั้ง 4 ตัวปดวงจรพรอมกัน ซ่ึงเรานิยามเปน 
zero switching vectors และ รูปแบบการสวิตชที่เหลืออีก  14 แบบ คือ non-zero  switching vectors 
ซ่ึงเราจะไดแรงดันเฟสในแตละเวกเตอรของการสวิตชดังแสดงในตารางที่  2 โดยในการสราง
แรงดันที่ตองการ   เราจะตองใช  non-zero  switching  vectors  3 ตัว และ ใช  zero  switching 
vectors อยางนอย  1 ตัว โดยสวนใหญ  non-zero switching vectors ที่จะนํามาใชสรางแรงดันที่
ตองการนั้น เราจะเลือกใหมีลักษณะการเปลี่ยนที่ละ  bit  ดังนั้น ในการเลือกใช  non-zero  
switching  vectors  น้ันจะแบงไดตามลักษณะ  Prism  ของรูป 6 เหล่ียม และในแตละ Prism ยังมี
รูปแบบการเลือกไดอีก  4 รูปแบบ  ดังนั้นจึงสรุปไดวาเราจะมีรูปแบบในการเลือกเวกเตอรของการ
สวิตชไดทั้งหมด  24  รูปแบบ  เพื่อใชในการสรางแรงดันซึ่งสามารถแสดงไดดังรูปที่  3.5 

*

* *

*

1 11
2 2 cos cos

2 3 30 cos sin
3 2 2

sin1 1 1
2 2 2

af

bf

cf

v v R
v v v R

v v R

α

β

γ

θ φ
θ φ
θ

⎡ ⎤− −⎢ ⎥
⎡ ⎤⎡ ⎤ ⎢ ⎥ ⎡ ⎤
⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥= = − =⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥
⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎣ ⎦⎣ ⎦ ⎣ ⎦⎢ ⎥

⎢ ⎥⎣ ⎦

* (cos cos sin )afv R φ θ θ= +

* ( cos cos 3 cos sin 2sin )
2bf
Rv φ θ θ φ θ= − + +

* (cos cos 3 cos sin 2sin )
2cf
Rv φ θ θ φ θ= − + −
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รูปที่ 3.5  สเปซเวกเตอรของแรงดันอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 
 
หลักในการสรางเวกเตอรแรงดันจากแรงดันคําสั่ง  *v   จะอาศัยการเฉลี่ยแรงดันจาก

รูปแบบของเวกเตอรแรงดันหลักทั้ง 14 รูปแบบ   และคํานวณชวงระยะเวลา ในการใชเวกเตอรนั้น 
ๆ ดังนี้ 

 
จาก                                 1 1 2 2 3 3. . .refV d V d V d V= + +                                                (3.13) 
 

โดยที ่   
1

2

3

1

g

d v
d X v

V
d v

α

β

γ

⎡ ⎤⎡ ⎤ ⎡ ⎤
⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥= ⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥
⎢ ⎥⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎣ ⎦ ⎣ ⎦ ⎣ ⎦

                                           (3.14) 

 
เมื่อ  เมททริก X จะเปลี่ยนไปตามคาเวกเตอรแรงดันหลักที่เลือกใชซ่ึงเราสามารถสรุปคา

ของเมทริกซ X ที่คาเวกเตอรแรงดันหลักตาง ๆ ไดดังตารางที่ 3.1 
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ตารางที่ 3.1 คาของเมทริกซ  X  ที่คาเวกเตอรแรงดันหลักตาง ๆ 
Tetrahedron 

Prism 
1 
 

2 
 

3 
 

4 
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V2 = nnpn 
V3 = nnpp 
3 3 0
2 2
1 3 1
2 2

1 3 1
2 2

⎡ ⎤
−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥

− −⎢ ⎥
⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = nppn 
V2 = nnpn 
V3 = pppn 
3 3 0
2 2

0 3 0
1 0 1

⎡ ⎤
−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎣ ⎦

 

V1 = nppp 
V2 = nnpp 
V3 = nnnp 
3 3 0
2 2

0 3 0

1 3 1
2 2

⎡ ⎤
−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥
⎣ ⎦
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V 

V1 = nnpn 
V2 = nnpp 
V3 = pnpp 

1 3 1
2 2
1 0 1

3 3 0
2 2

⎡ ⎤
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
− −⎢ ⎥

⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = nnpn 
V2 = pnpn 
V3 = pnpp 

3 3 0
2 2

1 0 1

1 3 1
2 2

⎡ ⎤
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥− −⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = nnpn 
V2 = pnpn 
V3 = pppn 
3 3 0
2 2

3 3 0
2 2
1 3 1
2 2

⎡ ⎤
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥

−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
−⎢ ⎥
⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = nnpp 
V2 = pnpp 
V3 = nnnp 
3 3 0
2 2

3 3 0
2 2
1 3 1
2 2

⎡ ⎤
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥

−⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥

−⎢ ⎥
⎢ ⎥⎣ ⎦

 

 
 
 
 
 

VI 

V1 = pnpn 
V2 = pnpp 
V3 = pnnn 

1 3 1
2 2

1 3 1
2 2
3 3 0
2 2

⎡ ⎤
− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥

− −⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = pnpp 
V2 = pnnn 
V3 = pnnp 

0 3 0
1 0 1

1 3 1
2 2

⎡ ⎤
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥−
⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = pnpn 
V2 = pnnn 
V3 = pppn 

0 3 0

3 3 0
2 2
1 3 1
2 2

⎡ ⎤
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥−⎢ ⎥⎣ ⎦

 

V1 = pnpp 
V2 = pnnp 
V3 = nnnp 

0 3 0

3 3 0
2 2
1 0 1

⎡ ⎤−
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎢ ⎥
− −⎢ ⎥⎣ ⎦

 

 
 

ดังนั้นหากสมมุติวาเลือก   ใช  non-zero  switching  vertors  3 ตัวและใช  zero  switching  
vertors 2 ตัว  ที่อยูใน  Prism I  Tetrahedron 1  เราสามารถคํานวณคาตาง ๆ ไดดังนี้ 

 
 
 
 
 
 

          
 

 
 

รูปที่ 3.6  รูปแบบการสวิตชของแรงดัน PWM  ของ  Prism I  Tetrahedron 1  ใน 1 คาบการสวิตช 
 
 

3 31 2 2 1

4 2 2 2 4 4 2 2 2 4
f f f ft t t tt tt t t t

a n p p p p p p p p n
b n n n p p p p n n n
c n n n n p p n n n n
f n n p p p p p p n n
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จากรูปที่ 3.7 เราสามารถหาคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวย
คล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยมไดดังสมการที่ (3.15) ถึง สมการที่ (3.18) 

1 2 3
3 3 1( )* *

2 2 2 2
g

an

V
v d d d v vα β

⎛ ⎞
= + + = +⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠
                                      (3.15) 

 

1 2 3
3 3 3 1( )* *

2 2 2 2
g

bn

V
v d d d v vα β

⎛ ⎞
= − − + = − +⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠
                              (3.16) 

 

1 2 3
3 3 1( )* *

2 2 2 2
g

cn

V
v d d d v vα β

⎛ ⎞
= − + + = − +⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠
                               (3.17) 

 

2 3 1
3 1( )* ( 2 )*

2 2 2 2
g

fn

V vv d d d v vα
β γ= + − = − + −                            (3.18) 

 
ดังนั้นหากเราใชคาแรงดันคําส่ังดังสมการที่  (3.12)  และเมื่อพิจารณาคาแรงดันศูนยจาก

สมการที่  (3.18)  เราสามารถคํานวณแรงดันศูนยไดเทากับ 
 

cos cos 3( cos sin 2 sin )
2 2

2fn

R R R
v

θ φ θ φ θ− + −
=  

2
af cf

fn

v v
v

+
= −                                                                                         (3.19) 

 
กลาวไดวาวิธีการของการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลส ดวยวิธีสเปซเวกเตอร จะเปน

การบวกแรงดันศูนย  ขนาด  
2

af cfv v+
−    เขาไปทุกเฟส  ( สําหรับกรณีที่เวกเตอรคําส่ังอยูใน 

Prism I  Tetrahedron 1) เมื่อลองคํานวณในลักษณะเดียวกัน  สําหรับเซกเตอรแรงดันอื่น ๆ  เราจะ
ได  แรงดันศูนยที่บวกเขาไปกับแรงดันเฟส   ,af bfv v  และ  cfv   ดังแสดงในสมการที่  (3.20) 
 
                                                                                                                                             (3.20) 

เมื่อนิยามให 

max max( , , ,0)af bf cfv v v v=  

min min( , , ,0)af bf cfv v v v=      

max min( )
2fn

v vv +
= −
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จึงสรุปไดวาการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลส ดวยวิธีสเปซเวกเตอร ก็เปรียบเสมือน

การบวกคาแรงดันศูนย ขนาด   max min

2
v v+

−   เขาไปทุกเฟส  โดยที่คาแรงดันศูนยที่บวกเขาไป

สําหรับการมอดูเลตแบบปรับความกวางพัลส ดวยวิธีสเปซเวกเตอร นั้นก็เปนเพียงแคคาหนึ่งใน
ขอบเขตตามสมการที่ (3.8)ที่ไดมาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง 4 ขานั่นเอง 
 
3. 4  วิธีการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 
 

การทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา นั้น  คือ การที่ในหนึ่งคาบ
ของสัญญาณพาหะจะมีกิ่งสวิตชเพียง  3  กิ่งเทานั้นที่ทําการสวิตช  สวนกิ่งสวิตชที่เหลืออยูอีกกิ่ง
หนึ่งนั้นจะไมทําการสวิตช  กลาวคือ ถาสวิตชทําการเปดวงจรอยู  สวิตชก็จะทําการเปดวงจรอยู
อยางนั้นตลอด  แตถาสวิตชปดวงจรอยู  สวิตชก็จะปดวงจรอยูอยางนั้นไปตลอดเชนกัน  ซ่ึงการทํา  
3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา โดยใชวิธีสเปซเวกเตอรนั้น  สามารถทําได
โดยลดจํานวนของ zero switching vectors ที่ใชในหนึ่งคาบของสัญญาณพาหะลงจากปกตใินหนึ่ง
คาบการสวิตชของสัญญาณพาหะ  เราจะเลือกใช  zero switching vectors  ทั้ง 2 ตัว  เมื่อตองการทํา  
3 Arms modulation  เราก็จะเลือกใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียวเทานั้น 

ดังนั้นหากสมมุติวาเลือก   non-zero  switching  vectors  3 ตัว ใหอยูใน  Prism I และ  
Tetrahedron 1 และ  ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn ) แลวทําการคํานวณคาตาง ๆ 
เราจะไดแรงดนัศูนยที่บวกเขาไปกับแรงดันเฟส   ,af bfv v  และ  cfv   ดังนี้ 
 
       
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 3.7  รูปแบบการสวิตชของแรงดัน PWM  เมื่อใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดยีว(nnnn) 
 

3 31 2 2 1

2 2 2 2 2 2 2 2
f ft tt tt t t t

a n p p p p p p n
b n n n p p n n n
c n n n n n n n n
f n n p p p p n n
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จากรูปที่ 3.7 เราสามารถหาคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวย
คล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยมไดดังสมการที่ (3.21) ถึงสมการที่ (3.24) 

 

1 2 3
3 3( )*

2 2 2 2
g g

an f

V V
v d d d d v vα β

⎛ ⎞
= + + − = + −⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠
  (3.21) 

  

1 2 3( )* 3
2 2
g g

bn f

V V
v d d d d vβ

⎛ ⎞
= − − + − = −⎜ ⎟

⎝ ⎠
   (3.22) 

 

1 2 3( )*
2 2
g g

cn f

V V
v d d d d= − + + + = −     (3.23) 

 

2 3 1
3( )* ( )

2 2 2 2
g g

fn f

V Vvv d d d d v vα
β γ= + − − = + − −  (3.24) 

 
เมื่อ  1 2 31fd d d d= − − −  
 
ดังนั้นหากเราใชคาแรงดันคําสั่งดังสมการที่  (3.12)  และเมื่อพิจารณาคาแรงดันลําดับศูนย

จากสมการที่  (3.24)  เราสามารถคํานวณแรงดันศูนยไดเทากับ 
 

cos cos 3 cos sin sin
2 2 2

2

g
fn

g
fn cf

VRv R R

V
v v

θ φ θ φ θ= + − −

= − −

     

      
กลาวไดวาวิธีการของการทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา โดย

ใชวิธีสเปซเวกเตอรนั้นจะเปนการบวกแรงดันศูนยขนาด  1 (2 )
2 cf gv V− +  เขาไปทุกเฟส  ( สําหรับ

กรณีที่เวกเตอรคําสั่งอยูใน Prism I  Tetrahedron 1) เมื่อลองคํานวณในลักษณะเดียวกัน สําหรับ
เซกเตอรแรงดันอื่น ๆ  เราจะได  แรงดันศูนยที่บวกเขาไปกับแรงดันเฟส   ,af bfv v  และ  cfv   ดัง
แสดงในสมการที่  (3.26) 

    min 2
g

fn

V
v v= − −                 (3.26)   

 

( )3.25
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ถาหากสมมุติวาเราเลือก   non-zero  switching  vectors  3 ตัว ใหอยูใน  Prism I และ  
Tetrahedron 1 และ  ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp ) แลวทําการคํานวณคาตาง ๆ 
เราจะไดแรงดันลําดับศูนยที่บวกเขาไปกับแรงดันเฟส   ,af bfv v  และ  cfv   ดังนี้ 
 
         

 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 3.8 รูปแบบการสวิตชของแรงดัน PWM  เมื่อใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดยีว(pppp) 

 
จากรูปที่ 3.8 เราสามารถหาคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวย

คล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยมไดดังสมการที่ (3.27) ถึงสมการที่ (3.30) 
 

1 2 3( )*
2 2
g g

an f

V V
v d d d d= + + + =         (3.27) 

 

1 2 3
3 3( )*

2 2 2 2
g g

bn f

V V
v d d d d v vα β

⎛ ⎞
= − − + + = − + +⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠
           (3.28)  

 

 1 2 3
3 3( )* ( )

2 2 2 2
g g

cn f

V V
v d d d d v vα β= − + + − = − − +  (3.29) 

 

 2 3 1( )* ( )
2 2
g g

fn f

V V
v d d d d v vα γ= + − + = − − +   (3.30) 

 
เมื่อ  1 2 31fd d d d= − − −  
 
ดังนั้นหากเราใชคาแรงดันคําส่ังดังสมการที่  (3.12)  และเมื่อพิจารณาคาแรงดันศูนยจาก

สมการที่  (3.30)  เราสามารถคํานวณแรงดันศูนยไดเทากับ 

3 31 2 2 1

2 2 2 2 2 2 2 2
f ft tt tt t t t

a p p p p p p p p
b n n p p p p n n
c n n n p p n n n
f n p p p p p p n
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cos sin sin
2

2

g
fn

g
fn af

V
v R R

V
v v

θ φ θ= − − +

= − +
         

      
กลาวไดวาวิธีการของการทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา โดย

ใชวิธีสเปซเวกเตอรนั้นจะเปนการบวกแรงดันศูนย ขนาด  1 (2 )
2 af gv V− − เขาไปทุกเฟส  ( สําหรับ

กรณีที่เวกเตอรคําสั่งอยูใน Prism I  Tetrahedron 1) เมื่อลองคํานวณในลักษณะเดียวกัน สําหรับ
เซกเตอรแรงดันอื่น ๆ  เราจะได  แรงดันศูนยที่บวกเขาไปกับแรงดันเฟส   ,af bfv v  และ  cfv   ดัง
แสดงในสมการที่  (3.32) 
 
              

 
จึงสรุปไดวาวิธีการของการทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา 

ดวยวิธีสเปซเวกเตอร ก็เปรียบเสมือนการบวกคาแรงดันศูนย ขนาด   max
1 (2 )
2 gv V− −   เขาไปทุก

เฟสเมื่อเลือกใช  zero switching vectors  ( pppp ) เพียงตัวเดียว โดยที่คาแรงดันศูนยที่บวกเขาไป
สําหรับวิธีการของการทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา ดวยวิธีสเปซเวก
เตอร นั้นก็เปนเพียงแคคาหนึ่งในขอบเขตตามสมการที่ (3.8) ที่ไดมาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง 
4 ขานั่นเอง ซ่ึงสามารถแสดงใหเห็นไดดังรูปที่ 3.9 

ดังนั้นเราจึงสามารถสรุป และ เชื่อมโยงวิธีการมอดูเลตความกวางพัลสโดยการบวกแรงดัน
ศูนย  ไปสูการทํา Three-Dimensional SpaceVector Modulation และ  3 Arms modulation ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา ดวยวิธีสเปซเวกเตอร ไดดังนี้ 

 
เลือกใชคา   0fnv =           เปรียบไดกับการนํานิวทรัลตอเขากับกึ่งกลางแรงดันบัสไฟตรง      

เลือกใชคา  max min( )
2fn

v vv +
= −  เปรียบดั่งการทาํ Three-Dimensional Space Vector Modulation 

   โดยใช  zero    switching  vectors  2  ตัว  (ปรับคาแรงดันไปไว
ตรงกลางขอบเขต) 

เลือกใชคา   min 2
g

fn

V
v v= − −     เปรียบไดดั่งการทํา 3 Arms  modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส 

แบบ 4 ขา ใช  zero switching vectors เพียงตัวเดียว ( nnnn ) 
(ปรับคาแรงดันไปติดขอบเขตลาง) 

max 2
g

fn

V
v v= − +

( )3.31

( )3.32
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เลือกใชคา   max 2
g

fn

V
v v= − +    เปรียบไดดั่งการทํา  3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส 

แบบ 4 ขาใช  zero switching vectors เพียงตัวเดียว ( pppp )  
(ปรับคาแรงดันไปติดขอบเขตบน) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.9  ความเชื่อมโยงวิธีการมอดูเลตความกวางพัลสโดยการบวกแรงดันศูนยไปสู 
                      การทํา 3D-SVM และ 3 Arms modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟสแบบ 4 ขา 
 
 



บทที่   4 
 

ผลการจําลองการทํางานและผลการทดลอง 
 
4.1 ผลการจําลองการทํางาน 
 
 การจําลองการทํางานจะกําหนดคาพารามิเตอรตาง ๆ ดังนี้แรงดันบัสไฟตรง 540 V ,ความถี่
การสวิตช 10 kHz ,ตอกับโหลด 3 เฟสดานออก 50Ω  30 mH ไดผลจําลองการทํางานเปนดังนี้ 
 
4.1.1 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสสมดุล มีคาเทากับ  
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.1 เปนรูปแสดงคาแรงดันคําส่ังที่สรางขึ้นจะเห็นวาคาแรงดันคําส่ังทั้ง 3 เฟสเปนคา

แรงดัน 3 เฟสสมดุลซ่ึงเปนไปตามที่ตองการ 
รูปที่ 4.2 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสจะเหน็ไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine 

สมดุลทั้ง 3 เฟสและขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 5A ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําส่ัง สวนใน
สายนิวทรัลนั้นมีกระแสอันดับ 3 ขนาดเล็กไหลอยู 

รูปที่ 4.3 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่ 4.4 และ 4.5  เปนรูปแสดงคาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อคา
แรงดันศูนยที่บวกเขากับคาแรงดันคําส่ังมีคาเทากับ 0fnv =  เมื่อสังเกตจากคาแรงดันโหลดเมื่อวัด
เทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ ON-OFF 
ตลอดเวลา โดยที่สวิตชกิ่งนิวทรัลจะมีชวงระยะเวลาในการ ON และ OFF เทากันเพื่อใหคาเฉลี่ย
แรงดันมีคาเทากับ 0 

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 120bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −
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รูปที่ 4.6 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.7 และ 4.8  เปนรูปแสดงคาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อคา

แรงดันศูนยที่บวกเขากับคาแรงดันคําสั่งมีคาเทากับ max min( )
2fn

v vv +
= − เมื่อสังเกตจากคาแรงดัน

โหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ 
ON-OFF ตลอดเวลา  

รูปที่ 4.9 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.10 และ 4.11  เปนรูปแสดงคาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อคา

แรงดันศูนยที่บวกเขากับคาแรงดันคําสั่งมีคาเทากับ min
1 (2 )
2fn gv v V= − +  เมื่อสังเกตจากคา

แรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น จะมีสวิตช
เพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ OFF ตลอดเวลา ซ่ึงการ 
ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส 
แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn )) 

รูปที่ 4.12 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 
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รูปที่ 4.13 และ 4.14  เปนรูปแสดงคาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อคา

แรงดันศูนยที่บวกเขากับคาแรงดันคําสั่งมีคาเทากับ max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   เมื่อสังเกตจากคา

แรงดันโหลดเมื่อวัดเทียบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น จะมีสวิตช
เพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ ON ตลอดเวลา ซ่ึงการ 
ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 เฟส 
แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp )) 

 
 

 
 
 

 
 

 
 

 
รูปที่ 4.1 คาแรงดันคําสั่ง 3 เฟสสมดุล 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.2 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
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รูปที่ 4.3  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

       เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.4   คาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทยีบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง( 0fnv = ) 

             เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.5 คาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทยีบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อ ZOOM ( 0fnv = ) 

 เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
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รูปที่ 4.6 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.7 คาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทยีบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 

 
 

 
 
 

 

รูปที่ 4.8 คาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทยีบกับกึ่งกลางบัสไฟตรงเมื่อ ZOOM ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

    เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
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รูปที่ 4.9 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

      เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.10  คาแรงดันโหลดเมื่อวัดเทยีบกับกึ่งกลางบัสไฟตรง ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

             เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 

 
 
 
 

 

รูปที่ 4.11 คาแรงดันโหลดเมือ่วัดเทยีบกับกึง่กลางบัสไฟตรงเมื่อ ZOOM ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

   เมื่อแรงดันคาํสั่งเปนแรงดนั 3 เฟสสมดลุ 
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รูปที่ 4.12 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.13 คาแรงดันโหลดเมือ่วัดเทยีบกับกึง่กลางบัสไฟตรง ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

            เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.14 คาแรงดันโหลดเมือ่วัดเทยีบกับกึง่กลางบัสไฟตรงเมื่อ ZOOM( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

     เมื่อแรงดันคาํสั่งเปนแรงดนั 3 เฟสสมดลุ 
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4.1.2 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 เฟส  
ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.15 เปนรูปแสดงคาแรงดันคําสั่งที่สรางขึ้นจะเห็นวาคาแรงดันคําสั่งทั้ง 3 เฟสเปนคา
แรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 เฟสแตยังคงมีมุมตางเฟสกัน 120 
องศา ซ่ึงเปนไปตามที่ตองการ 

รูปที่ 4.16 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสจะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine 
และขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 5A , 4A และ 3A ลดหล่ันกันลงมาตามลําดับ ซ่ึงสอดคลองกับ
คาแรงดันคําสั่ง สวนสายนิวทรัลนั้นก็จะมีกระแสที่เกิดจากความไมสมดุลของแรงดันตําสั่งไหลอยู 

รูปที่ 4.17 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่ 4.18 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.19 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

( )250sin 100afv tπ=

( )200sin 100 120bfv tπ= −

( )150sin 100 240cfv tπ= −
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รูปที่ 4.20  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.15 คาแรงดันคําสั่งไมสมดุล(คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.16 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล 
    (คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั) 
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รูปที่ 4.17  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

         เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
 

 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.18 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(คาแรงดันสงูสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

รูปที่ 4.19  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
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รูปที่ 4.20  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
 
4.1.3 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดเทากันทั้ง 3 เฟสแต
มีมุมตางเฟสกนัไมเทากับ 120 องศา ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.21 เปนรูปแสดงคาแรงดันคําสั่งที่สรางขึ้นจะเห็นวาคาแรงดันคําสั่งทั้ง 3 เฟสเปนคา
แรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดเทากันทั้ง 3 เฟส  แตมีมุมตางเฟสกันของเฟส A 
และเฟส B ไมเทากับ 120 องศา ซ่ึงเปนไปตามที่ตองการ 

รูปที่ 4.22 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสจะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine 
และขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 5A โดยที่กระแสเฟส A กับเฟส B จะมีมุมตางเฟสกัน 90 
องศา , กระแสเฟส B กับเฟส C จะมีมุมตางเฟสกัน 150 องศา และ กระแสเฟส C กับเฟส A จะมีมุม
ตางเฟสกัน 120 องศา ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง สวนในสายนิวทรัลนั้นก็จะมีกระแสที่เกิด
จากความไมสมดุลของแรงดันตําสั่งไหลอยู 

รูปที่ 4.23 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
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สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่ 4.24 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.25 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.26  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.21 คาแรงดันคําสั่ง 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
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รูปที่ 4.22 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล 

                  (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.23  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

          เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

รูปที่ 4.24  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

 เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
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รูปที่ 4.25 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.26  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       เมื่อแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

4.1.4 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 เฟส
และมีมุมตางเฟสกันไมเทากบั 120 องศา ซ่ึงมีคาเทากับ  
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รูปที่ 4.27 เปนรูปแสดงคาแรงดันคําสั่งที่สรางขึ้นจะเห็นวาคาแรงดันคําสั่งทั้ง 3 เฟสเปนคา
แรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 เฟสและมีมุมตางเฟสกันไมเทากับ 
120 องศา ซ่ึงเปนไปตามที่ตองการ 

รูปที่ 4.28 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสจะเหน็ไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine 
และ ขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 5A , 4A และ 3A ลดหล่ันกันลงมาตามลําดับ โดยที่กระแส
เฟส A กับเฟส B จะมีมุมตางเฟสกัน 90 องศา , กระแสเฟส B กับเฟส C จะมีมุมตางเฟสกัน 150 
องศา และ กระแสเฟส C กับเฟส A จะมีมุมตางเฟสกัน 120 องศา ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง 
สวนในสายนิวทรัลนั้นก็จะมีกระแสที่เกิดจากความไมสมดุลของแรงดันตําสั่งไหลอยู 

รูปที่ 4.29 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่ 4.30 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.31 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.32 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
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พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.27 คาแรงดันคําสั่ง 3 เฟสไมสมดุล(มีความตางทั้งขนาดและมุม) 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.28 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล 

    (มีความตางทั้งขนาดและมุม) 
 

 
 

 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.29  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 
             เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มีความตางทั้งขนาดและมุม) 

0 0.005 0.01 0.015 0.02 0.025 0.03 0.035 0.04 0.045 0.05
-250

-200

-150

-100

-50

0

50

100

150

200

250

Time

0 0.005 0.01 0.015 0.02 0.025 0.03 0.035 0.04 0.045 0.05
-250

-200

-150

-100

-50

0

50

100

150

200

250

Time

0 0.005 0.01 0.015 0.02 0.025 0.03 0.035 0.04 0.045 0.05
-6

-4

-2

0

2

4

6

Time

afv←

bfv←

cfv←

ai←
bi←

ci←

fi←

anv←
bnv←

cnv←

fnv←



 40 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.30  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

  เมื่อแรงดันคาํสั่งเปนแรงดนั 3 เฟสไมสมดุล(มีความตางทั้งขนาดและมุม) 
 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.31 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มีความตางทั้งขนาดและมุม) 
 
 

 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.32 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

เมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มีความตางทั้งขนาดและมุม) 
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4.2 ผลการทดลองการทํางาน 
 การทดลองการทํางานจะกําหนดคาพารามเิตอรตาง ๆ ดังนี้ แรงดันบัสไฟตรง 540 V ,
ความถี่การสวติช 10 kHz ,ตอกับโหลด 3 เฟสดานออก 50Ω  30 mH ไดผลการทํางานเปนดงันี้ 
 
4.2.1 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสสมดุล ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.33 , 4.34 , 4.35 และ 4.36 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดัน

ศูนย 0fnv =   , max min( )
2fn

v vv +
= −  , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − −

ตามลําดับ จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine สมดุลทั้ง 3 เฟสและขนาดของคาสูงสุดมี
คาประมาณ 5A ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง สวนในสายนิวทรัลนั้นมีกระแสอันดับ 3 ขนาดเล็ก
ไหลอยู 

รูปที่ 4.37 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่  4.38  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการ
นําคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 
( 0fnv = ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมี
การ ON-OFF ตลอดเวลา โดยที่สวิตชกิ่งนิวทรัลจะมีชวงระยะเวลาในการ ON และ OFF เทากัน
เพื่อใหคาเฉลี่ยแรงดันมีคาเทากับ 0 

รูปที่ 4.39  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 120bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −
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พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมีขนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.40  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max min( )
2fn

v vv +
= − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะจะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ ON-OFF ตลอดเวลา  
รูปที่ 4.41 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น

พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.42  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ OFF 
ตลอดเวลา ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn )) 

รูปที่ 4.43  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.44  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ  จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ ON ตลอดเวลา 
ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 
เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp )) 
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รูปที่ 4.33  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv =  
                ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.34  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= −  

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.35 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − +  

          ในกรณคีาแรงดันคําสัง่เปนแรงดนั 3 เฟสสมดุล 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←
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รูปที่ 4.36  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − −  

          ในกรณคีาแรงดันคําสัง่เปนแรงดนั 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
รูปที่ 4.37  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

      ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 

 
 
 
 

 
รูปที่ 4.38  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( 0fnv = ) 

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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รูปที่ 4.39  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

        ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 

 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.40  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

  ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.41  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.42  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.43  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 
 

 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.44  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

             ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุล 

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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4.1.2 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 เฟส 
ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.45 , 4.46 , 4.47 และ 4.48 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดัน

ศูนย 0fnv =   , max min( )
2fn

v vv +
= −  , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − −

ตามลําดับ จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine และขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 4.8A , 
3.8A และ 2.8A ลดหล่ันกันลงมาตามลําดับ ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง สวนในสายนิวทรัลนั้น
ก็จะมีกระแสที่เกิดจากความไมสมดุลของแรงดันตําสั่งไหลอยู 

รูปที่ 4.49 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหล่ียม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่  4.50  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการ
นําคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 
( 0fnv = ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมี
การ ON-OFF ตลอดเวลา โดยที่สวิตชกิ่งนิวทรัลจะมีชวงระยะเวลาในการ ON และ OFF เทากัน
เพื่อใหคาเฉลี่ยแรงดันมีคาเทากับ 0 

รูปที่ 4.51  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.52  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( )250sin 100afv tπ=

( )200sin 100 120bfv tπ= −

( )150sin 100 240cfv tπ= −
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( max min( )
2fn

v vv +
= − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะจะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ ON-OFF ตลอดเวลา  
รูปที่ 4.53 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น

พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.54  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ OFF 
ตลอดเวลา ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn )) 

รูปที่ 4.55  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.56  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ  จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ ON ตลอดเวลา 
ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 
เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp )) 
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รูปที่ 4.45  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv =  

                                      ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสงูสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.46  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= −  

               ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสงูสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 4.47  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − +  

             ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั) 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←
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รูปที่ 4.48  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − −  

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั) 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.49  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 
      ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 

 
 
 
 

 
 
 

 
รูปที่ 4.50  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( 0fnv = ) 

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั) 

( )2 /A divai←
( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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รูปที่ 4.51  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

        ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
 

 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.52  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

 ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดนัสูงสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.53  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.54  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดนัสูงสุดไมเทากัน) 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.55   คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากัน) 
 

 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.56  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั) 

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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4.1.3 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดเทากันทั้ง 3 เฟสแต
มีมุมตางเฟสกนัไมเทากับ 120 องศา  ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.57 , 4.58 , 4.59 และ 4.60 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดัน

ศูนย 0fnv =   , max min( )
2fn

v vv +
= −  , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − −

ตามลําดับ จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine โดยขนาดของคาสูงสุดของเฟส C จะมีขนาด
สูงสุด ทั้งที่ขนาดของคาแรงดันคําสั่งมีขนาดเทากันทั้ง 3 เฟส ที่เปนเชนนี้เปนผลเนื่องมาจากผลของ
การประวิงเวลา ซ่ึงผลของการประวิงเวลา ของสวิตชกิ่งนิวทรัลนั้นจะสงผลกระทบตอคากระแส
เฟสอื่น ๆ มากที่สุด 

รูปที่ 4.61 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่  4.62  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการ
นําคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 
( 0fnv = ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมี
การ ON-OFF ตลอดเวลา โดยที่สวิตชกิ่งนิวทรัลจะมีชวงระยะเวลาในการ ON และ OFF เทากัน
เพื่อใหคาเฉลี่ยแรงดันมีคาเทากับ 0 

รูปที่ 4.63  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมขีนาดที่เทากัน 

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 90bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −
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รูปที่ 4.64  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max min( )
2fn

v vv +
= − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะจะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ ON-OFF ตลอดเวลา  
รูปที่ 4.65 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น

พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.66  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ OFF 
ตลอดเวลา ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn )) 

รูปที่ 4.67  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.68  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ  จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ ON ตลอดเวลา 
ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 
เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp )) 
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รูปที่ 4.57  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv =  
           ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.58 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= −  

                ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 4.59  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − +  

             ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←
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รูปที่ 4.60  คากระแสโหลดทั้ง 4  เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − −  

ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.61  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 
       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

 
 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.62  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( 0fnv = ) 
                  ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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รูปที่ 4.63 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.64  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

 ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.65  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.66 คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.67  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

       ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.68  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←
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4.1.4 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันไมเทากันทั้ง 3 เฟสและมี
มุมตางเฟสกันไมเทากับ 120 องศา  ซึ่งมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.69 , 4.70 , 4.71 และ 4.72 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดัน

ศูนย 0fnv =   , max min( )
2fn

v vv +
= −  , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − −

ตามลําดับ จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine และขนาดของคาสูงสุดมีคาลดหลั่นกันลงมา
ตามลําดับ ซ่ึงทั้งที่ยังมีผลของการประวิงเวลาอยูแตผลที่ปรากฏกลับไมเดนชัดเหมือนกับกรณีที่คา
แรงดันคําสั่งไมสมดุล (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) อาจเปนผลเนื่องมาจากขนาดของคากระแสที่
นอยลงทําใหเห็นสวนตางไดไมชัดเจน 

รูปที่ 4.73 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่  4.74  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการ
นําคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 
( 0fnv = ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น สวิตชทั้ง 4 กิ่งมี
การ ON-OFF ตลอดเวลา โดยที่สวิตชกิ่งนิวทรัลจะมีชวงระยะเวลาในการ ON และ OFF เทากัน
เพื่อใหคาเฉลี่ยแรงดันมีคาเทากับ 0 

รูปที่ 4.75  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max min( )
2fn

v vv +
= −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ

( )250sin 100afv tπ=

( )200sin 100 90bfv tπ= −

( )150sin 100 240cfv tπ= −
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พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะเปนแบบสมดุลกัน คือคาสงูสดุ
กับคาต่ําสุดจะมีขนาดที่เทากัน 

รูปที่ 4.76  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max min( )
2fn

v vv +
= − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะจะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

สวิตชทั้ง 4 กิ่งมีการ ON-OFF ตลอดเวลา  
รูปที่ 4.77 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น

พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

min
1 (2 )
2fn gv v V= − +   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับลบครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.78  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ OFF 
ตลอดเวลา ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( nnnn )) 

รูปที่ 4.79  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

max
1 (2 )
2fn gv v V= − −   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดัน

คําส่ังกอนที่จะนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการ
พิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูป ในทุก ๆชวงเวลาจะมีคาแรงดันเฟสใดเฟส
หนึ่งมีคาเทากับครึ่งหนึ่งของแรงดันบัสไฟตรงเสมอ 

รูปที่ 4.80  เปนรูปแสดงคาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่งที่ไดมาจากการนาํ
คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยม 

( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) ไปเปรียบเทียบกับสัญญาณพาหะ  จะเห็นไดวาในหนึ่งคาบการสวิตชนั้น 

จะมีสวิตชเพียง 3 กิ่งที่ทําการ ON-OFF และจะมีสวิตช 1 กิ่งที่สวิตชตัวบนจะทําการ ON ตลอดเวลา 
ซ่ึงการ ON-OFF สวิตชในลักษณะแบบนี้นั้นก็คือการทํา  3  Arms  modulation  ของอินเวอรเตอร 3 
เฟส แบบ 4 ขา นั่นเอง (ใช  zero switching vectors  เพียงตัวเดียว ( pppp )) 
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รูปที่ 4.69  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv = ในกรณีคาแรงดนั 
         คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากันและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.70  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= − ในกรณีคาแรงดนั 

            คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกนัไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.71  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ในกรณีคาแรงดนั 

           คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกนัไมถึง 120 ) 

( )2 /A divai←
( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←
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รูปที่ 4.72  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ในกรณีคาแรงดนั 

          คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกนัไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.73  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = )ในกรณีคาแรงดัน 
       คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากันและมมุตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

 
 
 
 

 
 
 
 

 
รูปที่ 4.74  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( 0fnv = )ในกรณีคาแรงดนั 

             คําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←



 63 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.75 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

             ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.76 คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( max min( )
2fn

v vv +
= − ) 

                           ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากันและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.77 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

            ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.78  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ) 

                        ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากันและมมุตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.79 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

           ในกรณีคาแรงดนัคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากนัและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
 

 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.80  คาแรงดันควบคุมสวิตชตัวบนของสวิตชทั้ง 4 กิ่ง  ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ) 

                      ในกรณีคาแรงดันคําสั่งไมสมดุล (ขนาดไมเทากันและมมุตางเฟสกันไมถึง 120 ) 

Phase a←

Phase c←
Phase b←

Phase f←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

Phase a←

Phase c←

Phase b←

Phase f←
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4.3 ผลการจําลองการทํางานเมื่อเพิ่มสวนการประวิงเวลาของสวิตช 
การจําลองการทํางานจะกําหนดคาพารามิเตอรตาง ๆ ดังนี้ แรงดันบัสไฟตรง 540 V ความถี่

การสวิตช 10 kHz , การประวิงเวลาของสวิตช 2.98 Sμ , ตอกับโหลด 3 เฟสดานออก 50Ω  30 
mH ไดผลจําลองการทํางานเปนดังนี้ 
เมื่อคาแรงดันคําสั่งมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.81 เปนรูปแสดงคาแรงดันคําสั่งที่สรางขึ้นจะเห็นวาคาแรงดันคําสั่งทั้ง 3 เฟสเปนคา
แรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดเทากันทั้ง 3 เฟสแตมีมุมตางเฟสกันไมเทากับ 120 
องศา ซ่ึงเปนไปตามที่ตองการ 

รูปที่ 4.82 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นจึงนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่จะนํา
คาแรงดันนี้ไปทําการมอดูเลต ดังนั้นจะเห็นไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูปสามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่งซึ่งก็เปรียบไดกับการนํา
จุดนิวทรัลของโหลดไปตอเขากับกึ่งกลางบัสไฟตรงนั่นเอง 

รูปที่ 4.83  เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดันศูนย 0fnv =  จะเห็นได
วากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine โดยขนาดของคาสูงสุดของเฟส C จะมีขนาดสูงสุด ทั้งที่ขนาดของ
คาแรงดันคําส่ังมีขนาดเทากันทั้ง 3 เฟส ที่เปนเชนนี้เปนผลเนื่องมาจากผลของการประวิงเวลา ซ่ึง
ตรงกับผลการทดลองที่ไดมากอนหนานี้ 

รูปที่ 4.84 เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพจิารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่น
พาหะรูปสามเหลี่ยม เมื่อเรานําคาแรงดันคําสั่งไปทําการคํานวณคาเพื่อหาคาแรงดันศูนยซ่ึงในที่นี้ 

0fnv =   จากนั้นก็ทําการชดเชยแรงดันที่สูญเสียไปจากการประวิงเวลาของสวิตชในกิ่ง N โดยการ
บวกแรงดันขนาดประมาณ 16 V ที่มีทิศทางตามทิศของกระแสของเฟสนิวทรัลเขาไปดวย  จะเห็น
ไดวาลักษณะของแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะรูป
สามเหลี่ยม จะมีคาเทากับคาแรงดันคําสั่ง จะมีแตเฟส N เทานั้นที่ตางจากแรงดันคําส่ัง เพราะได
บวกคาแรงดันชดเชยการประวิงเวลาของสวิตชเขาไป 

รูปที่ 4.85  เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดันศูนย 0fnv = และไดทํา
การชดเชยแรงดันที่สูญเสียไปจากการประวิงเวลาของสวิตชแลว จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปน

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 90bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −
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รูป sine โดยที่ขนาดของคากระแสสูงสุดจะมีขนาดใกลเคียงกันทั้ง 3 เฟส ซ่ึงเปนไปตามคาแรงดัน
คําสั่งที่ตองการ 
 

 
 

 
 

 
 
 

รูปที่ 4.81 คาแรงดันคําสั่ง 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกันไมถึง 120 ) 
             เมื่อเพิม่สวนของการประวิงเวลาของสวิตช 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.82  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

       เมื่อเพิ่มสวนของการประวิงเวลาของสวิตช 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.83 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล 

                 (มุมตางเฟสกันไมถึง 120 )เมื่อเพิ่มสวนของการประวิงเวลาของสวิตช 
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รูปที่ 4.84  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = ) 

       เมื่อทําการชดเชยแรงดนัสวนของการประวิงเวลาของสวิตช 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 4.85  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อแรงดันคําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสไมสมดุล(มุมตางเฟสกัน 
ไมถึง 120 ) เมื่อทําการชดเชยแรงดันสวนของการประวิงเวลาของสวิตช 

 
4.4 ผลการทดลองการทํางานเมื่อชดเชยแรงดันในสวนของการประวงิเวลาของสวิตช 
 การทดลองการทํางานจะกําหนดคาพารามิเตอรตาง ๆ ดังนี้ แรงดันบัสไฟตรง 540 V 
ความถี่การสวิตช 10 kHz ,ชดเชยแรงดันในสวนของการประวิงเวลาดวยแรงดันขนาดประมาณ 16 
V ,ตอกับโหลด 3 เฟสดานออก 50Ω  30 mH ไดผลการทํางานเปนดังนี้ 
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4.4.1 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสสมดุล ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.86 , 4.87 , 4.88 และ 4.89 เปนรูปแสดงคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อคาแรงดัน

ศู น ย 0fnv =  , max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  แ ล ะ  max

1 (2 )
2fn gv v V= − −

ตามลําดับ จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine สมดุลทั้ง 3 เฟสและขนาดของคาสูงสุดมี
คาประมาณ 5A ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง  

รูปที่ 4.90 , 4.91 , 4.92 และ 4.93  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ  PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ ยม  เมื่ อมีค าแรงดันศูนย 0fnv =  , 

max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ เมื่อนําคา

แรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําส่ังกอนที่บวกดวยแรงดันที่ชดเชยสวน
ของการประวิงเวลาของสวิตช (เฉพาะในสวนของสวิตชกิ่ง N ) แลวนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดู
เลต จะเห็นไดวาจะมีเพียงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะ
รูปสามเหลี่ยมของสวิตชกิ่ง N เทานั้นที่จะแตกตางไปเมื่อเทียบกับกอนที่เราจะทําการชดเชยแรงดัน
ของการประวิงเวลาของการสวิตช 

 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

รูปที่ 4.86 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv = ในกรณคีาแรงดันคําสัง่เปนแรงดนั  
                3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันทีห่ายไปจากผลของการประวงิเวลาของสวิตชแลว 

 

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 120bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←
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รูปที่ 4.87 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= − ในกรณคีาแรงดันคําสัง่ 

เปนแรงดนั 3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 4.88  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ในกรณีคาแรงดนัคําสั่ง

เปนแรงดนั 3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.89 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ในกรณคีาแรงดันคําสัง่

เปนแรงดนั 3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวติชแลว 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )1 /A divfi←
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รูปที่ 4.90 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = )ในกรณีคาแรงดัน
คําสั่งเปน แรงดัน 3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันจากผลของการประวงิเวลาของสวิตชแลว 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.91 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max min( )
2fn

v vv +
= − )ในกรณี

แรงดัน คําสั่งเปนแรงดัน 3 เฟสสมดุลและชดเชยแรงดันจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.92 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + )ใน

กรณีแรงดนัคาํสั่งเปนแรงดนั 3 เฟสสมดลุและชดเชยแรงดันจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.93 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − )ใน

กรณีแรงดนัคาํสั่งเปนแรงดนั 3 เฟสสมดลุและชดเชยแรงดันจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 

4.4.2 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาด คาแรงดันสูงสุดไมเทากันทั้ง 3 
เฟส  ซึ่งมีคาเทากับ  
 
 
 
 

รูปที่ 4.94 , 4.95 , 4.96 และ 4.97 เปนรูปคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีคาแรงดันศูนย 

0fnv =  , max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ  max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ 

จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine และขนาดของคาสูงสุดมีคาประมาณ 4.8A , 3.8A และ 
2.8A ลดหล่ันกันลงมาตามลําดับ ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่ง สวนในสายนิวทรัลนั้นก็จะมี
กระแสที่เกิดจากความไมสมดุลของแรงดันตําสั่งไหลอยู 

รูปที่ 4.98 , 4.99 , 4.100 และ 4.101  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ  PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ ยมเมื่อมีค าแรงดันศูนย  0fnv =  , 

max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ เมื่อนําคา

แรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําส่ังกอนที่บวกดวยแรงดันที่ชดเชยสวน
ของการประวิงเวลาของสวิตช (เฉพาะในสวนของสวิตชกิ่ง N ) แลวนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดู
เลต จะเห็นไดวาจะมีเพียงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะ
รูปสามเหลี่ยมของสวิตชกิ่ง N เทานั้นที่จะแตกตางไปเมื่อเทียบกับกอนที่เราจะทําการชดเชยแรงดัน
ของการประวิงเวลาของการสวิตช 

( )250sin 100afv tπ=

( )200sin 100 120bfv tπ= −

( )150sin 100 240cfv tπ= −

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.94 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv = ในกรณคีาแรงดันสูงสุดไมเทากนั 

          และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 

 
 
 

 
 
 
 
 

รูปที่ 4.95  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= − ในกรณีคาแรงดนัสูงสุดไม

เทากันและชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.96 คากระแสโหลดทัง้ 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ในกรณคีาแรงดันสูงสุด   

    ไมเทากัน และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←
( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←
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รูปที่ 4.97  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ในกรณีคาแรงดนัสูงสุด 

    ไมเทากัน และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.98 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = )ในกรณีคาแรงดัน 
                สูงสุดไมเทากนั และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.99 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max min( )
2fn

v vv +
= − )ในกรณี

คาแรงดันสูงสุดไมเทากนั และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )2 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.100 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + )ใน

กรณีคาแรงดนัสูงสุดไมเทากัน และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.101 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − )ใน

กรณีคา แรงดนัสูงสุดไมเทากัน และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
4.4.3 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันสูงสุดเทากันทั้ง 3 เฟสแต
มีมุมตางเฟสกนัไมเทากับ 120 องศา  ซึ่งมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.102 , 4.103 , 4.104 และ 4.105 เปนรูปคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อมีแรงดัน

ศูนย 0fnv = , max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − + และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ 

( )250sin 100afv tπ=

( )250sin 100 90bfv tπ= −

( )250sin 100 240cfv tπ= −

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←
( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine โดยคาสูงสุดและมุมเฟสของกระแสแตละเฟสจะ
สอดคลองกับคาแรงดันคําสั่งที่ตองการ 
 รูปที่ 4.106 , 4.107 , 4.108 และ 4.109  เปนรูปแสดงคาแรงดันที่ใชพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ  PWM ดวยคล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ ยมเมื่อมีค าแรงดันศูนย  0fnv =  , 

max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ เมื่อนําคา

แรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําส่ังกอนที่บวกดวยแรงดันที่ชดเชยสวน
ของการประวิงเวลาของสวิตช (เฉพาะในสวนของสวิตชกิ่ง N ) แลวนําคาแรงดันนี้ไปทําการมอดู
เลต จะเห็นไดวาจะมีเพียงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวยคลื่นพาหะ
รูปสามเหลี่ยมของสวิตชกิ่ง N เทานั้นที่จะแตกตางไปเมื่อเทียบกับกอนที่เราจะทําการชดเชยแรงดัน
ของการประวิงเวลาของการสวิตช 
 

 
 
 
 
 

 
 

 
รูปที่ 4.102  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv = ในกรณีคามุมตางเฟสกันไมถึง 120  

         และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 

 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 4.103 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= − ในกรณี คามุมตางเฟส 

                    กันไมถึง 120  และชดเชยแรงดันทีห่ายไปจากผลของการประวงิเวลาของสวิตชแลว 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←



 76 

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.104  คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ในกรณีคามุมตางเฟส  

                  กันไมถึง120 และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.105 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ในกรณีคามุมตางเฟสกัน 

        ไมถึง 120  และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.106 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = )ในกรณีคามุมตาง 
                  เฟสกันไมถึง 120 และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←
( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.107 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max min( )
2fn

v vv +
= − )ใน

กรณีมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยแรงดนัที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.108 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + )ใน

กรณีคามุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.109 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − )ใน

กรณีคามุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยแรงดันที่หายไปจากผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←
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4.4.4 เมื่อคาแรงดันคําสั่งเปนคาแรงดัน 3 เฟสไมสมดุลที่มีขนาดคาแรงดันไมเทากันทั้ง 3 เฟสและมี
มุมตางเฟสกันไมเทากับ 120 องศา  ซ่ึงมีคาเทากับ  
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.110 , 4.111 , 4.112 และ 4.113 เปนรูปคากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อคาแรงดันศูนย 

0fnv =  , max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ  max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลําดับ 

จะเห็นไดวากระแสโหลดนั้นเปนรูป sine และขนาดของคาสูงสุดมีคาลดหล่ันกันลงมาตามลําดับ 
ซ่ึงสอดคลองกับคาแรงดันคําสั่งที่ตองการ 
 รูปที่ 4.114 , 4.115 , 4.116 และ 4.117  เปนรูปแสดงแรงดันที่ใชพิจารณาสูการสราง
สัญญาณ  PWM ด ว ย สัญญาณพาหะรูปสาม เหลี่ ยม เมื่ อมี ค า แรงดันศูนย 

0fnv = , max min( )
2fn

v vv +
= − , min

1 (2 )
2fn gv v V= − +  และ  max

1 (2 )
2fn gv v V= − − ตามลํ าดับ 

เมื่อนําคาแรงดันศูนยที่ไดจากการคํานวณไปบวกเขากับคาแรงดันคําสั่งกอนที่บวกดวยแรงดันที่
ชดเชยสวนของการประวิงเวลาของสวิตช (เฉพาะในสวนของสวิตชกิ่ง N ) แลวนําคาแรงดันนี้ไป
ทําการมอดูเลต จะเห็นไดวาจะมีเพียงคาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ดวย
คล่ืนพาหะรูปสามเหลี่ยมของสวิตชกิ่ง N เทานั้นที่จะแตกตางไปเมื่อเทียบกับกอนที่เราจะทําการ
ชดเชยแรงดันของการประวิงเวลาของการสวิตช 
 

 
 
 
 
 

 
 

 
รูปที่ 4.110 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช 0fnv = ในกรณีไมเทากันทั้งขนาดและมุมตาง 

       เฟสกันไมถึง120 และชดเชยผลของการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )250sin 100afv tπ=

( )200sin 100 90bfv tπ= −

( )150sin 100 240cfv tπ= −

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←
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รูปที่ 4.111 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max min( )
2fn

v vv +
= − ในกรณีไมเทากันทั้งขนาด 

       และมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลของการประวงิเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.112 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช min
1 (2 )
2fn gv v V= − + ในกรณีไมเทากันทั้ง 

                ขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.113 คากระแสโหลดทั้ง 4 เฟสเมื่อเลือกใช max
1 (2 )
2fn gv v V= − − ในกรณีไมเทากันทั้ง 

              ขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวิตชแลว 

( )2 /A divai←
( )2 /A divbi←

( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←

( )2 /A divai←

( )2 /A divbi←
( )2 /A divci←

( )5 /A divfi←
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รูปที่ 4.114 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( 0fnv = )ในกรณีไมเทากันทั้ง  

      ขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 4.115 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max min( )
2fn

v vv +
= − )ใน

กรณีไมเทากันทั้งขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.116  คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( min
1 (2 )
2fn gv v V= − + )ใน

กรณีไมเทากันทั้งขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวติชแลว 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←
( )68 /V divbnv←

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←
( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←
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รูปที่ 4.117 คาแรงดันที่ใชในการพิจารณาสูการสรางสัญญาณ PWM ( max
1 (2 )
2fn gv v V= − − )ใน

กรณีไมเทากันทั้งขนาดและมุมตางเฟสกันไมถึง 120 และชดเชยผลการประวิงเวลาของสวติชแลว 
 
 

( )68 /V divcnv←

( )68 /V divanv←

( )68 /V divfnv←

( )68 /V divbnv←



บทที่   5 
 

บทสรุปและขอเสนอแนะ 
 
5.1 สรุปผลงานวิจยั 
 

งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงคที่จะพัฒนาอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา สําหรับระบบ 3 เฟส 
4 สาย โดยนําเสนอแนวคิดใหม ในการกําเนิดสัญญาณ PWM ที่อาศัยวิธีการบวกสัญญาณอางอิง
ของแรงดัน ดวยคาแรงดันศูนยที่ไดมาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง 4 ขา พรอมกัน ( นําแรงดัน
ศูนยมาคิดดวย ) ซ่ึงทําใหการใหกําเนิดสัญญาณ PWM สามารถทําไดงาย และปราศจากเงื่อนไขที่
ซํ้าซอนเกินความจําเปน อีกทั้งยังสามารถอาศัยแนวคิดเดียวกันนี้เพื่อเชื่อม โยงไปสูการทํา 3 arm 
modulation ของอินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขาได ซ่ึงทําใหการทํา  3 arm modulation ของ
อินเวอรเตอร 3 เฟส แบบ 4 ขา สามารถทําไดโดยงาย  ซ่ึงจากผลการจําลองการทํางานจะเห็นวา
สามารถนําไปใชงานไดดี  แตในทางปฏิบัติจริงกลับพบปญหาที่เกิดขึ้นจากการขาดหายไปของ
แรงดันอันเปนผลเนื่องมาจากการประวิงเวลาของการสวิตชทําใหคาแรงดันที่สรางไดไมเปนไปตาม
คาแรงดันที่ตองการ จึงตองทําการชดเชยคาแรงดันที่ขาดหายไปจากการประวิงเวลาของการสวิตช
เพื่อแกไขปญหาดังกลาว 
 จากผลการทดลองหลังจากทําการชดเชยคาแรงดันที่ขาดหายไปจากการประวิงเวลาของการ
สวิตชจะเห็นวาการกําเนิดสัญญาณ PWM ที่อาศัยวิธีการบวกสัญญาณอางอิงของแรงดัน ดวยคา
แรงดันศูนยที่ไดมาจากการพิจารณาแรงดันขั้วทั้ง 4 ขา พรอมกัน ( นําแรงดันศูนยมาคิดดวย ) 
สามารถสรางแรงดันปอนใหกับโหลดไดตามที่ตองการ 
 
5.2 ขอเสนอแนะ 
 

ในการชดเชยคาแรงดันที่ขาดหายไปจากการประวิงเวลาของการสวิตชในวิทยานิพนธนี้ได
ทําการชดเชยเขาไปเพียงเฟสเดียว (เฟส N) ก็สามารถแกไขปญหาไดในระดับหนึ่งแลวเนื่องจากวา
แรงดันที่ขาดหายไปในเฟสนี้สงผลกระทบตอเฟสอื่น ๆ อยางชัดเจน  แตในความเปนจริงแลว
แรงดันที่ขาดหายไปจากการประวิงเวลาของการสวิตชเกิดขึ้นในทุก ๆ เฟส ดังนั้นหากตองการ
แกปญหาดังกลาวใหหมดไปจริงๆ ก็จะตองทําการชดเชยแรงดันที่ขาดหายไปในทุก ๆ เฟส เชนกัน 
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