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6.1 สรุปผลการวิจัย

ในวิทยานิพนธ์ฉบับนี้ผู้วิจัยได้ทำการศึกษาและพัฒนาอินทอร์เตอร์ขนาด 3 kw  สำหรับเชลล์ 
แสงอาทิตย์ที่มีการเชื่อมต่อกับระบบการไฟฟ้า โดยอินทอรวิตอร์มีโครงสร้างแบบเต็มบริดจ์ท่ีต่อตรง 
กับแผงเซลล์แสงอาทิตย์และต่ออนุกรมกับตัวเหนี่ยวนำเข้ากับระบบการไฟฟ้า การควบคุมกระแส
ด้านออกของอินทอรวิตอร์ การตรวจหาจุดกำลังสูงสุด และการป้องกันปรากฎการณ์ไอส์แลนดิงจะ 
กระทำบนไมโครคอนโทรลเลอร์ ผลการทำงานของระบบสามารถกล่าวโดยสรุปได้ตังนี้

1) ในการควบคุมกระแสของอินทอรวิตอร์แบบมอดูเลตความกว้างพัลส์ ตัวควบคุมแบบ PI
ไม,สามารถกำจัดสัญญาณรบกวนได้เร็วเพียงพอ แต่การป้อนไปหน้าจะช่วยลดความผิดพลาดของ
กระแส อันเน่ืองมาจากสัญญาณรบกวนที่เกิดจากการประวิงเวลาได้ดีพอสมควร

2) แบบจำลองสัญญาณขนาดเล็กที่รวมความสัมพันธ์ของกระแสและแรงตันของเซลล์แสง-
อาทิตย์เข้ากับระบบอินทอรวิตอร์ สามารถใช้เป็นแบบจำลองของวงรอบควบคุมแรงตันคร่อมเชลล์
แสงอาทิตย์ (สมการท่ี 3.10) และใช้ในการออกแบบตัวควบคุมได้ดี ผลการทดสอบด้วยการกวาด
แรงตันคร่อมเซลล์แสงอาทิตย์ที่ระดับแสงต่างๆ และการติดตามสัญญาณอ้างอิงแบบขั้นบันได ยืนยัน 
ถึงความสามารถในการควบคุมแรงตันคร่อมเซลล์แสงอาทิตย์ได้เป็นอย่างดี

3) วงรอบการควบคุมค่า dPpv/dVpv ให้เท่ากับสูนย์ สามารถปรับเปล่ียนจุดทำงานให้สอด- 
คล้องกับสภาวะแสงโดยอาศัยการปรับเปลี่ยนค่าแรงตันคร่อมเซลล์แสงอาทิตย์ให้อยู่ในตำแหน่งที่ให้ 
กำลังออกสูงสุดตลอดเวลา อัตราขยายวงรอบเปิดของการควบคุมค่า dPpv/dVpv จะถูกใช้เป็นแนวทาง 
ในการออกแบบ ให้มีช่วงปลอดภัยเชิงเฟสและเชิงขนาดที่เพียงพอต่อเสถียรภาพของระบบ จากการ 
ควบคุมที่ออกแบบไว้ ระบบได้รับการทดสอบการตรวจหาชุดกำลังสูงสุดในระดับแสงต่างๆ และใน 
สภาวะที่แสงมีการเปล่ียนแปลงระตับแบบขั้น และให้ผลการทดสอบเป็นที่น่าพอใจ

4) การป้อนกลับเฟสแบบบวกในวงรอบล็อกเฟสเพื่อตรวจจับปรากฎการณ์ไอส์แลนดิง จะ
ทำให้ความถี่ของวงรอบล็อกเฟสเลื่อนออกจนเกินขอบเขตการยอมรับได้ จนระบบสามารถตรวจพบ 
ปรากฎการณ์ไอส์แลนดิงและหยุดการทำงานของอินทอรวิตอร์ อย่างไรก็ตามจะต้องคำนึงถึงเง่ือนไข 
เสถียรภาพของระบบในสภาวะที่การไฟฟ้าจ่ายพลังงานเป็นปกติ เพื่อท่ีจะเช้าจังหวะกับแรงตันการ
ไฟฟ้า และเงื่อนไขการขาดเสถียรภาพของระบบเมื่อเกิดปรากฎการณ์ไอส์แลนดิงขึ้น นอกจากน้ียัง
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ต้องคำนึงถึงความเร็วในการตรวจจับปรากฤการณ์ไอส์แลนดิงด้วย เม่ือพิจารณาพีงล์ชันโอนย้ายของ 
ระบบในสมการที่ 5.17 อัตราการเลื่อนความถ่ีจะขึ้นกับตำแหน่งขัวของพิงก์ชันโอนย้ายซึ่งขึนกับผล 
ต่างของเกณฑ์การป้อนกลับแบบบวก K p  และอัตราการเปลี่ยนแปลงเฟสของโหลด K l การจำลอง 
ระบบด้วยโปรมแกรม MATLAB ทำให้ทราบถึงค่าเกณฑ์ K p  ที่เพียงพอต่อการตรวจจับปรากฎการณ์ 
ไอส์แลนดิงในเวลากำหนด

6.2 ข้อเสนอแนะในการพัฒนาต่อไป

1) ใน งาน ว ิจ ัยน ี้ก ระ แ ส ด ้าน อ อ ก ข อ งอ ิน ท อ ร ์เต อ ร ์จ ะ ถ ูก ค ว บ ค ุม ให ้ม ีร ูป ค ล ื่น ไซ น ์เท ่าน ั้น  แต่

เน ื่อ งจ าก ก ระ แ ส ท ี่จ ่ายไ ป ย ังก ารไฟ ฟ ้าป ระ ก อ บ ด ้วยก ระ แ ส จาก โห ล ด ท ี่ต ่อ อ ย ู่ด ้วย  ซ ึ่งอ าจ จะม ีฮ าร ์ม อ 
ห ิก ส ูงแ ล ะ ม ีค ่าต ัว ป ระ ก อ บ ก ำล ัง ต่ํา ต ังน ั้น ห าก ป ร ับ ป ร ูงให ้อ ิน เวอ ร ํเต อ ร ์ค วบ ค ุม ก ระ แส ท ี่จ ่ายไป ย ัง
ก าร ไ ฟ ฟ ้าแ ท น ก ระ แ ส ด ้าน อ อ ก ข อ งอ ิน ท อ ร ์เต อ ร ์ ค ุณ ภ าพ ข อ งก ระแ ส ท ี่จ ่ายไป ย ังก ารไฟ ฟ ้าก ็จ ะด ีย ิ่ง
ร ่น

2) ค ว รม ีก ารท ด ส อ บ ก ารป ้อ งก ัน ป ราก ฎ ก ารณ ์ไ อ ส ์แ ล น ด ิงก ับ ระบ บ จร ิง  เน ื่อ งจากใน ก ารว ิจ ัย

ไ ด ้ท ำก าร ท ด ส อ บ ก าร เก ิด ป ร าก ฎ ก าร ณ ์ไ อ ส ์แ ล น ด ิง  โด ยก ารต ัด ส ว ิต ช ์ท ี่จ ่ายไฟ จาก ก ารไฟ ฟ ้าต ังแส ด ง 
ใน ร ูป ท ี่ 5.13 ข ณ ะท ี่ม ีโห ล ด เป ็น  R L C  แ บ บ ข น าน เช ื่อ ม ต ่อ ก ับ อ ย ู่ก ับ ระบ บ พ ล ังงาน จาก เซ ล ล ์แ ส ง- 
อ าท ิต ย ์ท ี่พ ัฒ น าข ึ้น เพ ียงแ ห ล ่ง เด ียว  แ ต ่ใน ท างป ฏ ิบ ัต ิอ าจจะ ม ีระบ บ พ ล ังงาน เซ ล ล ์แ ส งอ าท ิต ย ์ห ร ือ

แห ล ่งพ ล ังงาน อ ื่น ๆ  เช ื่อ ม ต ่อ อ ย ู่ก ับ ระบ บ เค ร ือ ข ่ายด ้วย
3) ระบ บ น ี้ท ำก ารท ด ส อ บ ก ับ ต ัวจำล อ งเซ ล ล ์แ ส งอ าท ิต ย ์แ ท น เซ ล ล ์แ ส งอ าท ิต ย ์จร ิง  ต ังน ั้นจ ึง 

ค วรม ีก ารท ด ส อ บ ก ับ แ ผ งเซ ล ล ์แ ส งอ าท ิต ย ์จร ิง เพ ื่อ เป ร ียบ เท ียบ ผ ล ท ี่ไ ด ้
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