
ความรูเบื้องตน และ หลักการทํางาน Step Motor  
  

Step Moter เปนมอเตอรที่มีลักษณะเมื่อเราปอนไฟฟาใหกับมอเตอรทําใหหมุนเพียงเล็กนอย
ตามเสนรอบวงและหยุด ซ่ึงตาง จากมอเตอร ทั่วไปที่จะหมุนทันทีและตลอดเวลาเมื่อปอนแรงดันไฟฟา
ขอดีของสเต็ปมอเตอร สามารถกําหนด ตําแหนงของการหมุนดวยตัวเลข(องศาหรือระยะทาง) ไดอยาง
ละเอียดโดย ใชคอมพิวเตอรหรือ ไมโครคอนโทรลเลอรเปน เครื่องกําหนดและจัดเก็บตัวเลข  

 
 

โครงสรางของขั้วแมเหล็กบนสเตเตอรทํามาจากแผนเหล็กวงแหวนที่มีซ่ียื่นออกมาประกอบ
กันเปนชั้นๆ โดยที่แตละซ่ีนั้นจะมีคอยล(ขดลวด)พันสวมอยู เมื่อมีการปอนกระแสผานคอยลทําใหเกิด
สนามแม เหล็กไฟฟา(Electromagnetic) ดูดังรูปดานลางนี้ จะแสดงถึงองคประกอบที่กลาวมาครับ  

 
รูปโครงสรางภายในสเต็ปมอเตอร 

 
ในที่นี้ซ่ึงถาเราเพิ่มจํานวนของขั้วแมเหล็กมากขึ้นจะเพิ่มจํานวนของสเต็ปตอวงจรรอบมาก

ขึ้นตามดวย ลองดูตามรูปดานบน ลักษณะการนําไปใชงาน สเต็ปมอเตอร ใชงานลักษณะ Open Loop 
System แปลเปนภาษาไทย ระบบเปด คือ สเต็ปมอเตอรสามาทํางานไดโดยไมตองมีการ ปอนคาพารา



มิเตอรกลับมา (Feed back) แตทุกวิธีที่ตองการกําหนดตําแหนงที่แนนอนนั้นละ จะตองการปอนกลับ
ไปยังระบบและตัวบอก ตําแหนงวาถูกตองหรือผิดพลาดใหรับทราบ  
ดังเชนวิธีที่ใชกับสเต็ปมอเตอร คือเรานําลิมิทสวิตช  ติดตามตําแหนงที่จะตรวจจับ เมื่อสเต็ปมอเตอร เร่ิม
หมุนแลวหมุนไปจนถึงตําแหนงของสวิตชตรวจจับสัญญาณ สวิตชทํางานก็จะปอนกลับไปสูระบบ ซ่ึงก็
จะทําใหรูการทํางานของสเต็ปมอเตอรตลอด ตัววงจรไมโครคอนโทรลเลอรเองจะมีจุดอางอิง ไวใหเร่ิม 
ตนการทํางานและอางอิงตําแหนงไดถูกตอง 

 
 

โดยแนวทางสเต็ปมอเตอรเปนอุปกรณจําพวกเชิงกลทางไฟฟา โดยมีกรุปของไบนารี่โวลทเตทเปนอิน
พุตและการเคลื่อนที่ แบบเชิงมุมเปนเอาทพุต หรือวาหมุนทีละสเต็ปซึ่งอยูระหวาง 0.1 - 30 องศา อยูที่
โครงสรางของสเต็ปมอเตอร โดยตามสํญญาณ      พัลซที่จายใหกับขดสเตเตอรทําใหเกิดแรงผลักแกโร
เตอรหมุนไป สเต็ปมอเตอรมีขดลวดหลายชุดในที่นี้เราเรียกวา Phase        (เฟส) ดังนั้นสัญญาณที่ตอ
เนื่องเปน Sequence(ซีเควน) ลักษณะของBinary(ไบนารี่) ซ่ึงจะตองไปผานวงจร Driver(ไดรเวอร) ก็



จะ  ทําใหโรเตอรหมุนไปอยางตอเนื่อง ที่กลาวมาสามารถดูไดจากรูปดานบนชื่อ การควบคุมสเต็ป
มอเตอรครับ  

คราวนี้ใหดูที่รูปชื่อการพันขดลวดบนสเตเตอรของสเต็ปมอเตอร  จะเห็นวาการพันมีดวยกัน 
2 วิธี คือ แบบ Bipolar(ไบโพลารกับ แบบ Unipolar(ยูนิโพลาร)   

1. แบบ Bipolar   

จะมีการพันขดลวดหนึ่งขด(จะกี่รอบก็แลวแต สเปกใชงานนะครับ)ในแตขั้วแมเหล็กของส
เเตอร โดยข้ัวแมเหล็กที่เกิดขึ้น ที่สเตเตอรจะถูกกําหนดโดยทิศทางของการไหลของกระแสไฟฟา ซ่ึง
สามารถทําใหเกิดขั้วแมเหล็กในทิศทางตรงกันขามไดเพียง  การกลับทิศทางของการไหลในกระแสไฟ
ฟา โดยมาจากการควบคุมของวงจรสวิทชิ่งใหกลับขั้วไฟฟา  

2. แบบ Unipolar  

แบบนี้มี 2 ขด บนแตละขั้วแมเหล็กของสเตเตอร ทําใหแตละขดลวดเกิดขั้วแมเหล็กในทิศทาง
ตรงกันขาม เชนกันครับการกลับทิศทางขั้วแมเหล็กทําไดโดยใชวงจรสวืทชื่งใหสลับหนึ่งไปยังอีกขั้ว
หนึ่งแทนกันแคละครับ   

พื้นฐานการสวิทชิ่งดูรูปดานบนที่ช่ือวงจรการจายไฟใหกับสเต็ปมอเตอรครับ ทานคงจะถาม
ในใจแลววการพันขดลวดทั้ง 2 แบบที่กลาวมา มันตางกันอยางไร ส้ันๆครับ แบบยูนิโพลารจะทําใหเกิด
แรงบิดนอยกวาแบบไบโพลาร  แลวก็จะตองมีคําถามตามมาอีกวาแลวถาไปซื้อหรือหามาใชงานจะรูได
จากตรงใหน ก็สังเกตูจาก สายไฟที่ตอมาจากตัวสเต็ปมอเตอรซ่ึงแบบไบโพลารจะมี 4 สาย สวนเปน
แบบยูนิโพลารจะมี 5 สายหรือ 6 สาย ครับ        

การสั่งงานควบคุมการหมุนของสเต็ปมอเตอร 
การควบคุมและสั่งงานใหสเต็ปมอเตอรทํางาน ไปทีละสเต็ปสามารถทําไดโดยการจายกําลัง

ไฟไปยังขดลวด ในแตละขอบนสเตเตอร โดยการปอนจะทําในลักษณะเปนลําดับหรือเรียกวา ซีเควน  
เชี่ยลในลูปที่ถูกตอง ซ่ึงจะแบบ ไดเปน 3 รูปแบบ คือ แบบเวฟ(wave) แบบ 2 เฟส(2 phase) และแบบ
คร่ึงสเต็ป (half step) ทั้ง 3 แบบนี้ก็จะมีขอดีและขอเสียตางกันออกไป 

แบบเวฟ (wave) 
จะเปนการกระตุนแบบที่งายที่สุด ซ่ึงจะทําการกระตุนขดลวดทีละขดในเวลาหนึ่งๆเรียงกัน

ไป ตัวอยางเชน ขดที่ 1 , 2 , 3 , 4 ,1, 2 , 3 , 4 เปนลําดับอยางนี้ หรือ ขด 1 , 4 , 3 , 2 , 1 , 4 , 3 , 2 
เปนลําดับกันไป ทั้งนี้ขึ้นอยูกับทิศทางที่เราตองใหมอเตอรหมุนไป วงจรที่นํามากระตุนนั้นจะมีราคา



คอนขางจะถูกกวาและงายกวา ดังในรูปของวงจรการจายไฟ ที่อยูดานบนนั้น    เราสามารถเขียนขั้นตอน
การทํางานเปนตารางออกมาไดดังนี้ 

 
Step No. Phase 1 Phase 2 Phase 3 Phase 4 

1 ON    
2  ON   
3   ON  
4    ON 
5 ON    
6  ON   

 
แบบ 2 เฟส(2 Phase) 

แบบนี้ก็จะคลายกับการกระตุนในแบบเวฟแตจะตางกันตรงที่ แบบ 2 เฟส จะกระตุนทีละ 2 
ขด ที่อยูใกลกันใน เวลาเดียวกัน และจะเรียงลําดับกันไป ดังเชนแบบเดียวกับแบบเวฟครับ จะยกตัว
อยางการกระตุนขดลวดในลักษณะ ซีเควนใหเดูดังนี้ 12,23,34.41,12,23,34,41 เรียงลําดับกันไป
เร่ือยๆ หรือจะเปน 14,43,32,21,14,43,32,21 เรียงกันไปเรื่อยๆเชนกัน ถาจะมากลาวถึงขอดีขอเสีย
ของแบบ 2 เฟส แลวมีดังนี้ 
ขอด ี  การที่เราจะเพิ่มจํานวนขดลวดที่ถูกกระตุนจะทําใหแรงบิดไดมากกวา แบบเวฟ ซ่ึงโรเตอรจะ

หมุนดวยแรง ดึงแบเต็มๆแรงจาก ทั้ง 2 ขดลวดที่กระตุนพรอมกัน 

ขอเสีย  แบบ 2 เฟส จะกระตุนขดลวดนั้นตองใชกําลังไฟมากขึ้นเปน 2 เทาของแบบเวฟ ก็เปนไปตาม
ธรรมชาติ ไดอยางก็ตองเสียอยาง นั้นละครับ   เราสามารถเขียนลําดับการกระตุนของขดลวด
แบบ 2 เฟส ไดดังในตารางตอไปนี้ 

 
Step No. Phase 1 Phase 2 Phase 3 Phase 4 

1 ON ON   
2  ON ON  
3   ON ON 
4 ON   ON 
5 ON ON   
6  ON ON  



แบบครึ่งสเต็ป  
แบบนี้แบบรูปแบบผสมผสานของการกระตุนระหวาง แบบเวฟ กับ แบบ 2 เฟส เพื่อให

จํานวนรอบของสเต็ปให มากขึ้นเปน 2 เทา ซ่ึงในระบบนี้จะทําการกระตุนขดลวดเรียงกันไปเรื่อยๆเปน
ลําดับ ดังจะยกตัวอยางตอไปนี้       1,12,2,23,3,34,4,41,1,12,2,23,3,34,4,41,1 เปนลําดับอยูอยางนี้
เ ร่ื อ ย ไ ป ค รั บ  ถ า เ ร า จ ะ ก ลั บ ทิ ศ ท า ง ก า ร ห มุ น ก็ จ ะ ไ ด เ ป น ดั ง นี้ ค รั บ 
1,41,4,43,3,32,2,21,1,41,4,43,3,32,2,21,1 เปนลําดับ กันไปเราจะมาพูดกันถึงขอดีและขอเสียของ
การกระตุนแบบครึ่งสเต็ปกัน 
 
ขอดี การกระตุนแบบนี้จะใหแรงบิดที่เพิ่มมากขึ้น เนื่องจากชวงสเต็ปที่มีระยะสั้นลงออีกประการ

หนึ่งแตละ สเต็ปเกิดแรงดึงจากขดลวด 2 ขดที่ถูกกระตุนพรอมกันเปนผลใหคาตําแหนงความ
ถูกตองมากขึ้นไปดวย 

 
 ขอเสีย  ก็คงจะเชนเดียวกับแบบ 2 เฟสละครับ ที่ตองจายกําลังไฟเปน 2 เทาของแบบเวฟหรือจะใช

เทากับแบบ 2เฟส นั้นเอง    ดังนั้นเราสามารถนําลําดับการทํางานของ แบบครึ่งเฟส ในรูป
ของตารางไดดังนี้  

 
Step No. Phase 1 Phase 2 Phase 3 Phase 4 

1 ON    
2 ON ON   
3  ON   
4  ON ON  
5   ON  
6   ON ON 
7    ON 
8 ON   ON 
9 ON    
10 ON ON   

 
ทั้งหมดนี้ก็เปนพื้นฐานของความรูดานสเต็ปมอเตอรเพื่อที่จะนําใหสามารถนําไปประกอบกับ การใชทํา
โครงงานตางๆในงานอินเทอรเฟสโดยการเขียนโปรแกรมไปควบคุมสเต็ปมอเตอรไดตอไป 



จากตอนที่แรกที่นําเสนอเกี่ยวกับหลักการทํางานและวิธีการใชมอเตอร มาในครั้ง นี้จะเปน
การกลาวถึงคาพารามิเตอร และวงจรพื้นฐานในการทําสเต็ปใหกับมอเตอร ซ่ึงก็จะเปนการดีที่เมื่อเรา
หยิบสเต็ปมอเตอรเกาๆมาสักหนึ่งตัวแตไมมี เนมเพท แตเราก็สามารถที่จะหาคาพารามิเตอรเหลานี้ได
ดวย 

 
 
ก็คงจะเปนวิธีการดีที่เราสามารถทําซีเควนเพื่อใชกับสแต็ปมอเตอรใหมันหมุนไดโดยไมตอง 

มานั่งเขียนโปรแกรมดังที่เคยนํามาเสนอแลวนั้น แตจะเปนการสั่งเพียงแคสัญญาณคล็อก ไปคุบควบ
เพียงเทานั้น ทําใหการเขียนโปรแกรมไดงายขึ้นอีกดวย 
หลักการคํานวณหาคาพารามิเตอรของสเต็ปมอเตอร 

1. Tooth Pitch 
Ps = Lenght of stator tooth pitch 
Pr = Lenght of rotor tooth pitch 
Ps = 360/Ns ; Ns =number of stator tooth. 
Pr = 360/Nr ; Nr =number of rotor tooth. 

2. Step Angle 
fs = Pr/NP =360/NrNp ; Number of Phase. 
= (1*Pr-Ps*1)x2 degree/step 

3. Stepping Rate 
Rs = 360/fs =NrNp step/round 

4. Speed of step motor 
(W)W = 60f/Rs = 60f/NpNr =fsf/6 (rpm) 

5. Number of stator poles per phase 
X =Ns/Np = Rs/Np(Np+-1) =Nr/Np+-1 

 จากลอจิกที่แสดงมาแลวนั้นเราสามารถจัดหาอุปกรณจําพวก IC มาประกอบกันจัดทําชุด 
ไดรเวอรไดโดยไมยาก เชน IC 74HC04 เปนตัว inverter ,IC 74HC32 เปนตัว OR Gate ,IC 74HC00 
เปนตัว NAND Gate เปนตน 



สวนวงจรไดรขดลวดก็ดูไดจากที่นี่คลิกไดเลยครับ แตถายังไงแลวผมจะออกแบบวงจร ชุดควบุคุมส
แต็ปแบบงายๆมานําเสนอกันครับ  
 

http://thaiio.com/Hardware/TRdriver.htm
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