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การควบคุมเต็มท่ีดวยวงจรบริดจ 
ในระบบไฟสามเฟส 
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ก) วงจรบริดจควบคุมเต็มที่สามเฟส  โหลด ค.ต.ท. 
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ข) รูปคลื่นแรงดันครอมโหลด ค.ต.ท.  ที่มุมจุดชนวน α   =  30 องศา 

พัลสจุดชนวน 
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ค)  รูปคลื่นแรงดันครอมโหลด ค.ต.ท.  ที่มุมจุดชนวน  α   =  90 องศา 

 
รูปท่ี 9.1  การควบคุมเต็มที่ดวยวงจรบริดจสามเฟส  โหลด ค.ต.ท. 

พัลสจุดชนวน 



 

อ.บุญชวย  เจรญิผล  มหาวิทยาลัยเทคนิคกรุงเทพ 
 

4

. .

R

SCR1

. .

. .

(R)

(S)

(T)

R

S

T

N

SCR3 SCR5

L

SCR4 SCR6 SCR2

V~

a

b

 
 
 

ก) วงจรบริดจควบคุมเต็มที่สามเฟส โหลด RL 

LV ( α ) 
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ก) วงจรบริดจควบคุมเต็มที่สามเฟส  โหลด RL มีไดโอด  Fly - wheel ครอมโหลด 

พัลสจุดชนวน 

LV ( α ) 
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ข) รูปคลื่นแรงดันตกครอมโหลด RL และกระแสโหลดที่มุมจุดชนวน α  = 90  องศา 

รูปท่ี 9.3  การควบคุมเต็มที่ดวยวงจรบรดิจสามเฟส โหลด RL มีไดโอด fly-wheel ครอม
โหลด 

วงจรที่ใชในการทดลอง 
 

พัลสจุดชนวน 
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รูปท่ี 9.4  วงจรควบคุมเตม็ที่สามเฟส  โหลดเปนความตานทาน 

LV ( α ) 
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พัลสจุดชนวน 
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รูปท่ี 9.8   วงจรบริดจควบคุมเต็มที่สามเฟส  โหลดชนิดเหนี่ยวนําทําหนาที่เร็กติไฟเออร 

LV ( α ) 
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พัลสจุดชนวน 
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                                         รูปท่ี 9.12  วงจรสามเฟสตอแบบบริดจควบคุมเต็มที่  โหลด

ชนิดเหนี่ยวนํา 
                                      มีไดโอด fly-wheel ตอครอม โหลด 

LV ( α ) 


