
ค่มือู  MachDrive NBA3  (เอกสาร V1.0) 

 

แนะนํา NBA3 
NBA3 ขบัได้แรงขึน้ ขบัละเอียดมากขึน้ มีระบบป้องมากขึน้ สะดวกสบายยิ่งขึน้  ในรุ่นใหมนี่จ้ะมาในรูปกลอ่ง

สําเร็จรูปรวมทกุอยา่ง (All-in-one, Plug and Play) ประกอบด้วยวงจรขบัมอเตอร์, บอร์ด I/O แยกไฟแยกกราวด์ลด
สญัญาณรบกวน, มีแหลง่จ่ายไฟในตวั, ใช้กบั Mach3 โดยตรง ฯลฯ  

NBA3 ได้รวบรวมวงจรและอปุกรณ์สําคญัๆสําหรับใช้กบัเคร่ืองมินิซีเอน็ซีไว้ในกลอ่ง เดียวกนัทําให้ประหยดัเนือ้ท่ี, 
ลดสญัญาณรบกวน, ลดงานเช่ือมตอ่วงจรด้วยตวัคณุเอง, ลดความผิดพลาดของการเดินสายไฟและประหยดัเวลา  

คุณสมบัต ิ 
 ใหม่, วงจรขบัสเตป็ปิง้มอเตอร์จํานวน 4  ช่อง (4 axis) สําหรับขบัแกน X, Y, Z และ A  ใช้ได้กบัสเตป็ปิง้

มอเตอร์ทัง้ไบโพลาร์และยนิูโพลาร์  4, 6, 8 เส้น ชนิด 1.8 องศาตอ่สเตป็ ใหม่, ขบักระแสได้สงูสดุ 4.2 

Amp (RMS) อยา่งตอ่เน่ือง (หรือเทา่กบั 6 Amp เม่ือคิดเป็น Peak current แบบท่ีไดรว์จีนคิดกนั) ขบัใน
รูปแบบกระแสคง (Chopper) ท่ีความถ่ีสงู พร้อมกบัการชดเชยกําลงัขบั (torque compensation) ซึง่ให้
กําลงัมากกวา่ปกติ   

 ใหม่, ภาคขบัมอเตอร์สามารถป้องกนัตวัเองจากการตอ่ช็อต ต่อผิด ตอ่สลบัขัว้  (เน่ืองจากวงจรป้องกนั
ตวัเองทํางาน ผู้ใช้จะได้ยินเสียงหวีดเบาๆเกิดขึน้กบัมอเตอร์บางรุ่น ในบางองศาของการขบั)  

 ใหม่, ตัง้ไมโครสเตป็ปิง้ 1/2, 1/8, 1/16 และ 1/32 โดยไมต้่องเปิดกลอ่ง  

 ใหม่,มีฟังค์ชนั ACD (Automatic Current Deduction) ในการลดทอนกระแสขบัอยา่งชาญฉลาดเม่ือ
มอเตอร์ไมเ่คล่ือนไหว เพ่ือลดความร้อนของมอเตอร์และตวัขบั โดยไมก่่อให้เกิดอาการหลดุสเต็ป  

 ใหม่, ผู้ใช้สามารถปรับจนูกระแสขบัมอเตอร์อย่างตอ่เน่ืองแบบอนาลอ็กจาก  0.3A - 4.2A สามารถ
กําหนดกระแสให้เหมาะกบัมอเตอร์ขณะเคล่ือนท่ีและขบัโหลดจริง สามารถทําให้เคร่ืองเดินน่ิมขึน้ช่วยขจดั
ปัญหาการหลดุสเตป็ ด้วยการปรับผา่นวอลลุม่ (trimpot) โดยไมต้่องเปิดกลอ่ง  



 ใหม่, ผู้ใช้สามารถปรับลดกระแสขบัมอเตอร์ขณะหยดุอยูก่บัท่ีอยา่งตอ่เน่ืองแบบอนาลอ็ก โดยการปรับ 
วอลลุม่ (trimpot) โดยไมต้่องเปิดกลอ่ง  

 ใหม่, มีฟังค์ชนั SafeDrive โดยระบบขบัจะไมทํ่างานขณะท่ีบทูเคร่ืองคอมฯหรือ Mach3 ยงัไมพ่ร้อม
ทํางาน เคร่ืองจะคอยสญัญาณชารจ์ป๊ัมเพ่ือลอ็คหรือขบัสเตป็ปิง้มอเตอร์  เหมาะกบัการเลง็ชิน้งานด้วยมือ
หมนุแล้วสัง่เคร่ืองกดั 

 ใหม่, ใช้ Optoisolators ความเร็วสงู 10Mbit/s รองรับความเร็ว Kernel Speed ท่ีสงูกวา่ 100 Khz  

 มี Decay โหมด Fast และ Slow ปรับแตง่ประสิทธิภาพการหมนุของมอเตอร์  

 ใหม่, ติด Heat Sink ใหญ่ขึน้ พร้อมพดัลมระบายความร้อน 2 ตวัเพ่ือรองรับงานหนกั  

 มีวงจร AnaSpeed เพ่ือแปลงสญัญาณ PWM ไปเป็น Analog (สําหรับใช้งานร่วมกบั inverter เพ่ือขบั AC 
spindle motor)  

 มีวงจร ChargePump สําหรับป้องกนัสปินเดิล้และอปุกรณ์ตอ่พ่วงทํางานเองขณะท่ีบทูเคร่ืองคอมฯ  

 มีรีเลย์และหน้าสมัผสั NO / NC สําหรับให้สญัญาณ Forward กบัอินเวอร์เตอร์ หรือให้สญัญาณ 
ChargePump แล้วแตก่ารประยกุต์การใช้งาน 

 มีโซลดิสเตตรีเลย์ SSR แบบซีโร่ครอสซ่ิงสําหรับปิดเปิดสปินเดิล้มอเตอร์ไมก่่อให้เกินสญัญาณรบกวนตอ่
ระบบ จํานวน 1 ช่อง  

 ใช้วงจร Switching Regulator คณุภาพสงูก่อท่ีเกิดความร้อนต่ํา สําหรับแปลงไฟ 24 Vdc ไปเป็น 12 Vdc 
และ 5 Vdc สําหรับเลีย้งวงจรและจ่ายให้กบัอปุกรณ์ตอ่พว่งภายนอก  

 ใหม่, ไมต้่องดงึไฟ 5 Vdc จาก USB พอร์ทจากพีซีอีกตอ่ไป (บนบอร์ดมีวงจร DC2DC Isolation ) ตอ่ใช้
งานง่ายขึน้สะดวกสบายขึน้  

 การเช่ือมตอ่กบัเคร่ืองคอมฯ (interface) เป็นแบบแยกไฟแยกกราวด์ (opto-isolation) เพ่ือลดปัญหาก
ราว์ดลปู ลดปัญหาสญัญาณรบกวน  

 เอาท์พทุอ่ืนๆ (ท่ีไมใ่ช่มอเตอร์เอาท์พทุ) เป็นแบบ NPN ทรานซิสเตอร์ขบัโหลดได้ 200 mA ตอ่ช่อง  

 มี Switching Power supply 220Vac 24Vdc ในตวัเพ่ือเลีย้งวงจรและขบัสเต็ปปิง้ขนาด 4 Amp จํานวน 4 
ตวั พร้อมๆกนั  

 มี สวิตช์ปิดเปิดไฟด้านหน้า สวิตช์มีไฟในตวัสงัเกตง่าย มาพร้อมกบัพดัลมระบายความร้อนบนฝากลอ่ง 
ขนาดเลก็ นํา้หนกัเบา ประหยดัเนือ้ท่ี หิว้ขึน้รถเมล์ได้ ( กxยxส 260x220x100 มม, นน. 2.5 กิโลกรัม)  

คาํเตือน 
 แม้วา่ภาคขบัมอเตอร์ของ NBA3 มีวงจรป้องกนัการซอ็ตท่ีขัว้ตอ่มอเตอร์ แตไ่มมี่วงจรป้องกนัไฟกระชาก

อนัเกิดจากการเสียบเข้าหรือถอดออกขัว้มอเตอร์ ดงันัน้ ผู้ใช้จะต้องปิดไฟก่อนทกุครัง้ก่อนท่ีจะต่อเข้า
หรือถอดขัว้สเต็ปปิง้มอเตอร์ออกจากบอร์ดขบั ไฟกระชากเลก็น้อยจากมอเตอร์สามารถทําลายวงจรขบั
ได้ ซึง่ไมอ่ยูใ่นเง่ือนไขการรับประกนั 

 ห้ามตอ่ไฟเลีย้งเข้าบอร์ดผิดขัว้เพราะจะทําให้บอร์ดไหม้เสียหายและใช้การไมไ่ด้ และห้ามจ่ายไฟเลีย้ง
มอเตอร์เกินกวา่ 28 Vdc (ปกติใช้อยูท่ี่ 24Vdc) 

 ไฟฟ้าสถิตสามารถทําอนัตรายต่ออปุกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ได้ หากจําเป็นต้องจบัหรือแตะอปุกรณ์
อิเลก็ทรอนิกส์ บนบอร์ด NBA3 ควรทําการดิสชารจ์ตวัเองด้วยการจบัพืน้หรือผนงัอาคาร ฯลฯ ทกุครัง้ 



การเช่ือมต่อทางไฟฟ้า 

อุปกรณ์ที่ต้องจัดเตรียบเพิ่ม 

 สายพาราเลล DB25 แบบ ผู้-เมืย สําหรับตอ่เข้าช่อง LPT (สายตรง 1-1, 2-2, …25-25) 

 สเตป็ปิง้มอเตอร์ขนาด 1- 8 Amp  *สเตป็ปิง้มอเตอร์ยนิูโพลาร์หรือท่ีมีสายไฟ 6, 8 เส้น ตอ่ในแบบอนกุรม
ขดจะใช้กระแสขบัเพียง 50%-70% ของกระแสท่ีถกูระบบุน Nameplate 

 หวัคอนเน็คเตอร์  D-Sub 25 pin ตวัผู้ สําหรับเสียบเข้ากบัพอร์ท I/O (เป็นออปชัน่ไมใ่ช้ก็ได้) 

 อปุกรณ์ภาคอินพทุเช่น สวิตช์หยดุฉกุเฉิน, สวิตช์ลมิิต, สวิตช์โฮมมิ่ง ฯลฯ (เป็นออปชัน่ไมใ่ช้ก็ได้) 

 อปุกรณ์ภาคเอาท์พทุเช่น รีเลย์, สปินเดิล้มอเตอร์ ฯลฯ (เป็นออปชัน่ไมใ่ช้ก็ได้) 
 
 

ผังการเช่ือมต่อ (Connection Diagram) 

 
รูปท่ี 1 (a) ผงัวงจรกลอ่ง NBA3 



ตารางค่าต่างๆ 

S2 S1 Micro Step
OFF OFF 1/2

OFF ON 1/8
ON OFF 1/16
ON ON 1/32

OFF SLOW
ON FAST

S3 DECAY

OFF

ON

S4 ลดความรอ้นเม ือ่มอเตอร์หยุดหมุน (ACD)

ไม่ใชฟั้งคชั์น ACD

ใชก้ระแสขบั STOP

I/O

LPTUSB

X

AY

Z

RUN
DIP SW

STOP

MOT PWR

CP

SPD/ANA

ISO PWR

I/O Pin# หนา้ที่
O 1 Spindle (SPD), SolidState (SSR),  Analog PWM 
O 2, 3 Step, Dir ของแกน X
O 4, 5 Step, Dir ของแกน Y
O 6, 7 Step, Dir ของแกน Z
O 8, 9 Step, Dir ของแกน A
I 10 Estop รับสัญญาณจากปุ่มหรือวงจรหยุดฉุกเฉนิ
I 11 Limit รับสัญญาณจากลมิติสวติซป้์องกันการวิง่เกนิ
I 12 Home รับสัญญาณโฮมม ิง่สวติซห์รือจุดเริ่มตน้ของแต่ละแกน
I 13 Probe รับสัญญาณจากโพรบหรือตัววัดความสูงของดอกกัด
O 14 Output ท่ัวไป
I 15 Input ท่ัวไป
O 16 Flood (FLD) สัญญาณเพือ่สั่งฉดีนํ้าหล่อเย็น
O 17 ChargePump สัญญาณทีบ่อกว่า Mach3 พรอ้มทํางาน
- 18-25 GND 

LPT ( Output เป็น Low active)

ตําแหน่ง กระแส (A)
0 0.20
1 0.60
2 1.00
3 1.37
4 1.79
5 2.20
6 2.60
7 3.02
8 3.40
9 3.85
10 4.24

Group Pin# Description
2 COM -  common
3 NC - normaly close contact

15 NO - normaly open contact
4 H - High voltage input ref

16 O - Analog output
17 L -  Low voltage input ref

5 SPD - Spindle
6 CP - ChargePump

18 OUT - General output
19 FLD - Flood
8 PROBE - Probe input
9 ESTOP - Emergency Stop

20 IN - General input

21 HOME -  Homing switch
22 LIMIT - Limit switch

10,11 12V
7,12,13 0V

23 24V
24,25 5V

Input 
(Isolated)

Power

I/O

Relay

Analog

Output 
(Transistor, 

NPN )

ตําแหน่ง ขับที ่%
0 91%
1 91%

2 90%
3 89%
4 87%
5 85%
6 82%
7 78%
8 70%
9 54%

10 34%

รูปท่ี 1 (b) ตารางสรุปคา่ตา่งๆของ NBA3 

พอร์ทและพนิ (Ports and Pins) 

พอร์ทและพินเป็นคา่ทางซอฟท์แวร์และฮาร์ดแวร์ท่ีต้องทํางานสอดคล้องกนั กลา่วคือเราต้องกําหนดคา่เหลา่นีใ้น
คอนฟิกของ Mach3 ขณะเดียวกนัจะต้องมีฮาร์ดแวร์รองรับสญัญาณอินพทุและเอาท์พทุเหลา่นี ้รูปท่ี 2 เป็นขัว้ตอ่ DB25 
ตวัผู้ และตาราง (คอนเน็คเตอร์ DB25 ท่ีอยูด้่านลา่งของกลอ่ง) สําหรับเช่ือมตอ่กบัพาราเลลพอร์ทของเคร่ืองคอมฯ 

 

I/O Pin# หนา้ที่
O 1 Spindle (SPD), SolidState (SSR),  Analog PWM 
O 2, 3 Step, Dir ของแกน X
O 4, 5 Step, Dir ของแกน Y
O 6, 7 Step, Dir ของแกน Z
O 8, 9 Step, Dir ของแกน A
I 10 Estop รับสัญญาณจากปุ่มหรือวงจรหยุดฉุกเฉนิ
I 11 Limit รับสัญญาณจากลมิติสวติซป้์องกันการวิง่เกนิ
I 12 Home รับสัญญาณโฮมม ิง่สวติซห์รือจุดเริ่มตน้ของแต่ละแกน
I 13 Probe รับสัญญาณจากโพรบหรือตัววัดความสูงของดอกกัด
O 14 Output ท่ัวไป
I 15 Input ท่ัวไป
O 16 Flood (FLD) สัญญาณเพือ่สั่งฉดีนํ้าหล่อเย็น
O 17 ChargePump สัญญาณทีบ่อกว่า Mach3 พรอ้มทํางาน
- 18-25 GND 

LPT ( Output เป็น Low active)

 
รูปท่ี 2 ตารางพอร์ทและพินของ NBA3 



 

ขัว้ต่อสเตป็ป้ิงมอเตอร์ 

ขัว้ตอ่มอเตอร์จะถกูจดัเรียงตามรูปท่ี 3 การตอ่สเตป็ปิง้มอเตอร์ชนิด Bipolar เป็นเร่ืองท่ีง่ายเพราะมีสายออกมาเพียง 
4 เส้นและตอ่ตรงไปตรงมาตามขัว้เช่นวา่ A ไปช่อง A, *A ไปช่อง *A กรณีท่ีไมท่ราบขัว้มอเตอร์ให้ข้ามไปดกูารหาคูข่อง
ขดมอเตอร์ 

ตารางท่ี 4 ด้านลา่งจะสรุปการตอ่ให้ลกัษณะต่างๆของมอเตอร์ 6 สายและ 8 สาย ขณะเดียวกนักระแสท่ีใช้ขบัจะ
เพิ่มหรือลดขึน้อยูก่บัลกัษณะการตอ่เช่นกนั ตวัอยา่งเช่น การตอ่อนกุรมคา่กระแสท่ีใช้ขบัจะอยูท่ี่ 70% จากคา่ท่ีกําหนด
ในเนมเพลท หรือ คา่เนมเพลทคณูด้วย 0.707 สว่นแรงหรือ torque จะได้เพิ่มขึน้ 1.414 เทา่ (ตอ่แบบอนกุรมทําให้คา่อิน
ดกัแตนซ์ก็เพิ่มขึน้เช่นกนั คา่อินดกัแตนซ์เพิ่มขึน้จะทําให้มอเตอร์ดือ้ดงึกนัการเปล่ียนแปลงซึง่มีผลให้ความเร็ว max 
ลดลง) สําหรับการตอ่แบบขนานกระแสท่ีใช้ขบัจะเพิ่มขึน้ 140% หรือคณูด้วย 1.414 และ torque จะเพิ่มขึน้ 1.414 เทา่ 
(คา่อินดกัแตนซ์ลดลงทําให้มอเตอร์วิ่งเร็วขึน้) 

 
รูปท่ี 3 แสดงตําแหน่งคอนเน็คเตอร์ของแตล่ะแกน 



 
 

 
รูปท่ี 4 แสดงการตอ่ขัว้มอเตอร์ 

 

 
 



ตารางท่ี 4 สรุปกระแสท่ีใช้ขบัและกําลงัท่ีจะได้ กบัการตอ่แต่ละแบบ 

ตัง้ค่าการทาํงานให้แต่ละแกน 

ในแตล่ะแกนจะมีดิพสวิตช์ ( dip switch) และทริมพอต (trimpot) สําหรับตัง้คา่การทํางานแยกจากกนัอยา่งชดัเจน 
การตัง้คา่ดงักลา่วประกอบด้วย (1) การตัง้คา่ micro stepping  (2) การตัง้คา่ Decay  (3) การตัง้ Automatic Current 
Deduction 

 
รูปท่ี 5 แสดงตําแหน่งของดิพสวิตช์และทริมพอต 

การตัง้ค่าไมโครสเตป็ป้ิง (Micro Stepping)  

สเตป็ปิง้มอเตอร์ท่ีใช้กบับอร์ด NBA3 เป็นแบบ 200 สเต็ปตอ่รอบหรือวา่เป็นแบบ 1.8 องศาตอ่ 1 สเตป็ ซึง่บอร์ด 
NBA3 สามารถท่ีแบง่สเตป็เต็ม (full step) ให้เป็นสเตป็ยอ่ย (microstep) ได้อีก 2, 8, 16, 32 เทา่ซึง่จะทําให้ตวัเลข 200 
สเตป็ตอ่รอบไปเป็น 400, 1600, 3200, 6400 สเตป็ตอ่การหมนุตอ่รอบ ไมโครสเตป็ปิง้จะทําให้การขบัมีความน่ิมนวล
และลดอาการสัน่ครางของมอเตอร์ลงได้ และสามารถทําให้กลไกการขบัแกนละเอียดขึน้ได้ 

 

S2 S1 Micro Step
OFF OFF 1/2

OFF ON 1/8
ON OFF 1/16
ON ON 1/32

 
ตารางท่ี 5  ดิพสวิตข์คา่ไมโครสเตป็ 

การตัง้ค่าดีเคย์ (Decay) 

ดีเคย์เป็นกระบวนการปลดปลอ่ยพลงังานท่ีค้างอยูใ่นขดลวดไฟฟ้า  ซึง่พลงังานดงักลา่วจะคอยสร้างแรงต้านการ
หมนุของตวัโรเตอร์ของมอเตอร์ มอเตอร์ท่ีมีคา่อินดกัแตนซ์จะมีแรงบิดสงูขณะเดียวกนัแรงต้านการหมนุก็สงูตามไปด้วย 
การเลือกใช้ Fast decay จะช่วยขจดัแรงต้านการหมนุให้น้อยลง ทําให้มอเตอร์วิ่งได้เร็วและน่ิมขึน้  

ทา่นสามารถทดลองพฤติกรรมนีด้้วยการเปิด/ปิดฟังค์ชนันีร่้วมกบัการจ็อกให้มอเตอร์หมนุท่ีความเร็วสงูเทา่นัน้ ท่ี
ความเร็วต่ํามากๆ จะไมส่ามารถสงัเกตเห็นได้ 

 

OFF SLOW
ON FAST

S3 DECAY

 
 

ตารางท่ี 6  ดิพสวิตข์ดีเคย์ 



 
 

การตัง้ Automatic Current Deduction (ACD) 

ในช่วงท่ีมอเตอร์หยดุอยูก่บัท่ีระบบ ACD จะลดกระแสขบัโดยอตัโนมติัโดยไมทํ่าให้ตําแหน่งคาดเคล่ือน ทัง้นีช้่วงท่ี
หยดุอยูก่บัท่ีสเต็ปปิง้มอเตอร์จะมีแรงยดึ (hold torque) สงูกวา่ขณะวิ่งเป็นอยา่งมาก การลดแรงยดึสว่นเกินนีโ้ดยการ
ลดทอนกระแสขบัลงตามเปอร์เซ็นต์ตามท่ีเราเห็นสมควร ซึง่ทําให้มอเตอร์ร้อนน้อยลง ประหยดัพลงังานยืดอายกุารใช้
งานตวัขบัและมอเตอร์ 

 

OFF

ON

S4 ลดความรอ้นเม ือ่มอเตอร์หยุดหมุน (ACD)

ไม่ใชฟั้งคชั์น ACD

ใชก้ระแสขบั STOP  
ตารางท่ี 7 ดิพสวิตช์ปิดเปิดฟังค์ชนั ACD 

 

ตัง้ค่ากระแสขับและกระแสลดทอน 

NBA3 จ่ายกระแสให้กบัสเต็ปปิง้มอเตอร์ด้วยกนั 2 ลกัษณะคือกระแสขณะท่ีมอเตอร์วิ่ง (RUN) และกระแสขณะท่ี
มอเตอร์หยดุ (STOP) ระดบักระแสทัง้สองถกูปรับผา่นตวัทริมพอตหรือ R ปรับค่าได้ท่ีอยูติ่ดกบัมอเตอร์คอนเน็คเตอร์ของ
แตล่ะแกน 

การปรับสามารถทําได้สองรูปแบบคือ (1). ปรับคา่ตามตารางโดยแตล่ะตําแหน่งระบรุะดบักระแสไว้อยูแ่ล้ว หรือ (2). 
ใช้แอมป์มิเตอร์ช่วยวดักระแส แอมป์มิเตอร์ควรจะเป็นแบบ RMS  

 

ตัง้คา่กระแสขบั 

การปรับระดบักระแสตามตารางสามารถทําได้ทัง้ขณะปิดเคร่ืองและเปิดเคร่ือง ให้ผู้ใช้ดคูา่กระแสจากแผน่ป้าย
ของมอเตอร์ (name plate) และเลือกกระแสขบัจากตารางและหมนุทริมพอตไปตามตําแหน่งขีดท่ีต้องการกําหนดไว้ 
ดงัท่ีปรากฏอยูใ่นตารางด้านลา่ง 

หากไมท่ราบวา่มอเตอร์กินกระแสเทา่ไหรก็ให้ใช้วิชาวิศวะกะ โดยวิธีการจ็อกให้มอเตอร์หมนุไปมาในความเร็ว
รอบสงู ขณะเดียวกนัก็ปรับใช้กระแสเพียงน้อยและเพิ่มขึน้เร่ือยๆ ฟังเสียงการหมนุของตวัมอเตอร์วา่หมนุได้คลอ่งตวั  
ไมส่ลปิล่ืน หากกระแสมากเกินไปจะทําให้เกิดเสียงอือ้ๆ มอเตอร์ร้อนมากในเวลาอนัรวดเร็ว - กรณีท่ีมอเตอร์ร้อน
มากแล้วจําเป็นต้องพกัให้มอเตอร์เยน็ตวัและค่อยลองใหมอี่กที 

เป็นเร่ืองปกติของการใช้งานสเต็ปปิง้มอเตอร์ท่ีมอเตอร์จะต้องร้อน แตค่วรร้อนอยูใ่นระดบัท่ีเอามือจบัได้ หาก
ร้อนมากจนเอามือจบัไมไ่ด้ นานๆเข้าแมเ่หลก็ภายในมอเตอร์จะคณุสมบติัทําให้ไมมี่แรงในการหมนุ 

หมายเหต ุทา่นสามารถลดความร้อนของมอเตอร์ด้วยการเปิดใช้ฟังค์ชนั  ACD ทา่นสามารถลดอาการเสียงอือ้ๆ
ด้วยการเปิดใช้ฟังค์ชนั Fast Decay 
 



   

ตําแหน่ง กระแส (A)
0 0.20
1 0.60
2 1.00
3 1.37
4 1.79
5 2.20
6 2.60
7 3.02
8 3.40
9 3.85
10 4.24  

ตารางท่ี 8 คา่กระแสขบัในตําแหน่งตา่งๆ 
 
 

ตัง้คา่กระแสลดทอน  ACD (Automatic Current Deduction)  

เช่นเดียวกบัการปรับกระแสขบัขณะวิ่ง การปรับกระแส ACD ตามตารางสามารถทําได้ทัง้ขณะปิดเคร่ืองและ
เปิดเคร่ือง ให้ผู้ใช้ดคูา่เปอร์เซน็ต์การขบัจากตารางและหมนุทริมพอตไปตามตําแหน่งขีดท่ีกําหนดไว้ 
 

 

ตําแหน่ง ขับที ่%
0 91%
1 91%

2 90%
3 89%
4 87%
5 85%
6 82%
7 78%
8 70%
9 54%

10 34%
 

ตารางท่ี 9 คา่เปอร์เซน็ต์กระแสลดทอนในตําแหน่งตา่งๆ 
 
 
ตัวอย่างการตัง้กระแสจากตาราง เช่นวา่เราต้องการกระแสขบัขณะวิ่งอยู ่3 Amp และลดทอนกระแสมาอยูท่ี่ 70% 

เม่ือมอเตอร์หยดุอยูก่บัท่ี 
(1) หมนุทริมพอตตวับน (RUN) ไปตําแหน่งขีดท่ี 7 ซึง่มีคา่ประมาณ 3 Amp 
(2) หมนุทริมพอตตวัลา่ง (STOP) ไปตําแหน่งขีดท่ี 8 ซึง่ขบัอยูท่ี่ 70% หรือขบัอยูท่ี่ 2.1 Amp 
(3) ปรับตําแหน่งดิพสวิตช์ ACD ไปทางขวามือ (ON) 
 



การเช่ือมต่ออนิพุทเอาท์พุท ( I/O interface) 

รูปท่ี 7 เป็นไอเดียเร่ิมแรกท่ีใช้ในการออกแบบ NBA3 ท่ีต้องการเหน็กลอ่งควบคมุและโครงเคร่ืองมินิซีเอน็ซีสามารถ
อิสระตอ่กนั ตอนเคล่ือนย้ายสามารถถอดและเสียบใหมไ่ด้ทีหลงั เป็นท่ีสงัเกตว่านอกจากสายมอเตอร์ท่ีสามารถถอดและ
เสียบได้สะดวกแล้ว จดุเช่ือมตอ่ I/O ระหวา่งกลอ่ง NBA3 และเคร่ืองมินิซีเอน็ซีก็สามารถทําได้ง่ายด้วยการใช้สายเคเบิล้
แบบ multi-core และหวัคอนเน็คเตอร์ DB25 ตวัผู้ เช่ือมตอ่สญัญาณจากกลอ่งพกั ( junction box) ของเคร่ืองมินิซีเอน็ซีสู่
กลอ่ง NBA3 ได้โดยตรง 

รูปท่ี 8 ด้านลา่งแสดงหมายเลขพินของอินพทุ, เอาท์พทุ, รวมทัง้พินท่ีเป็นแหลง่จ่ายไฟของ I/O พอร์ท (DB25 ตวั
เมีย) 

 
 

รูปท่ี 7 คอนเซปต์เคร่ืองมินิซีเอน็ซีน็อคดาวน์ คอนโทรลเลอร์สามารถถอดเสียบได้ง่าย 
 

 



Group Pin# Description
2 COM -  common
3 NC - normaly close contact

15 NO - normaly open contact
4 H - High voltage input ref

16 O - Analog output
17 L -  Low voltage input ref
5 SPD - Spindle
6 CP - ChargePump

18 OUT - General output
19 FLD - Flood
8 PROBE - Probe input
9 ESTOP - Emergency Stop

20 IN - General input
21 HOME -  Homing switch
22 LIMIT - Limit switch

10,11 12V
7,12,13 0V

23 24V
24,25 5V

Input 
(Isolated)

Power

I/O

Relay

Analog

Output 
(Transistor, 

NPN )

 
 

รูปท่ี 8 แสดงรายละเอียดของ I/O พอร์ท 

ภาคอนิพุท (Inputs) 

ภาคอินพทุของ NBA3 จะถกูแยกไฟแยกกราวด์ออกจากด้านคอมพิวเตอร์พีซี ทัง้นีเ้พ่ือป้องกนัสญัญาณรบกวน ลด
ปัญหากราวด์ลปู ท่ีอาจจะเกิดจากฝ่ังขบัสเต็บปิง้มอเตอร์ได้  

รูปท่ี 9 เป็นวงจรเสมือนภาคอินพทุของ NBA3 ด้านหนึง่ของ LED ภายในตวัออพโตไอโซเลเตอร์ จะถกูตอ่เข้ากบั
ไฟเลีย้ง 5V สว่นอีกด้านหนึง่ถกูต่อไปใช้งานโดยมีวงจรภายนอก (external circuit) เป็นตวัสัง่งาน – ในท่ีนีเ้ราใช้สวิตช์ตอ่
ลง 0V เพ่ือสัง่ให้ LED ภายในออพโตไอโซเลเตอร์ติดและดบั 

 สถานะของการติดและดบัจะถกูถ่ายทอดโดยทางแสงไปยงัฝ่ังเคร่ืองคอมฯท่ีซึง่มีซอฟท์แวร์ Mach3 คอยรับ
สญัญาณ – อินพทุตา่งๆ  เช่นสญัญาณ EStop จากปุ่ มหยดุฉกุเฉิน, Limit จากสวิตช์ลมิิตบนแกนตา่งๆ, Home จาก
สวิตช์หรือเซนเซอร์ ตามท่ีแสดงตวัอยา่งไว้ในรูปท่ี 10 และ 11 

สิง่หนึง่ท่ีอยากจะกลา่วไว้ในเร่ืองการเลือกใช้สวิตช์และการทํางานของวงจร ให้สงัเกตจากรูปท่ี 10 ลมิิตสวิตช์และ 
EStop เป็นสวิตช์แบบ Normally Close (NC) ท่ีทําให้มีกระแสไหลในวงจรซึง่ถือวา่เป็นสภาวะปกติ  ในมมุมองของ 
Mach3 ถือวา่ inactive แตเ่ม่ือสวิตช์เปิด (open ไมมี่กระแสไหล)  ถือวา่เป็นการ active ทําให้ Mach3 และเคร่ืองหยดุ
ทํางาน  – ถ้าเรามีโอกาศตอ่วงจรป้องกนัอบุติัเหต ุ(safety) ควรคํานงึถงึเหตกุารณ์ท่ี สายไฟหลวมหรือขาดเพราะหนแูทะ, 
ไฟดบับางสว่น ฯลฯ  เหตกุารณ์เหลา่ควรจะทําให้เคร่ืองหยดุเช่นเดียวกบัการท่ีเรากดปุ่ ม EStop – ในทางกลบักนัถ้าเรา
ตอ่วงจรผิดไม่มีความปลอดภยัอยา่งเพียงพอ ถ้าเกิดสายไฟ EStop ขาดแล้วเคร่ืองยงัวิ่งได้ปกติ เม่ือมีอบุติัเหตเุกิดการกด
ปุ่ ม EStop คงไมช่่วยอะไร 

 



 
รูปท่ี 9 วงจรเสมือนภาคอินพทุของ NBA3 

 
 

 
 

รูปท่ี 10 ตวัอยา่งวงจรอินพทุ 
 
 

 
 

รูปท่ี 11 แสดงการเช่ือมตอ่กบัเซนเซอร์ท่ีมีเอาท์พทุเป็นแบบ NPN 
 



ภาคเอาท์พุท (Outputs) 

ทรานซสิเตอร์เอาท์พุท 

ภาคเอาท์พทุของ NBA3 จะถกูแยกไฟแยกกราวด์ออกจากด้านคอมพิวเตอร์พีซีเช่นกนั ทัง้นีเ้พ่ือป้องกนัสญัญาณ
รบกวน ลดปัญหากราวด์ลปู ท่ีอาจจะเกิดจากฝ่ังเอาท์พทุได้ 

รูปท่ี 12 แสดงการใช้ตอ่เอาท์พทุ 3 รูปแบบคือตอ่โหลดใช้กบัไฟ 5 โวลท์, 12 โวลท์ และกบัแหลง่จ่ายไฟภายนอก  
ท่ีขัว้เอาท์พทุตามรูปท่ี 12 วงจรเสมือนท่ีมีทรานซิสเตอร์ชนิด NPN ตอ่อยู ่- การทํางานของ NPN จะเป็นการดงึ

กระแสไฟเข้าขัว้ (sink in) ซึง่ทําให้เราสามารถนําไปขบัโหลดท่ีมีโวลเทจได้หลายระดบัดงัท่ีแสดงในรูปท่ี 12  
สําหรับการตอ่กบัโหลดท่ีเป็นขดลวดเหน่ียวนํา เช่นรีเลย์เราควรจะมีไดโอดตอ่คร่อมคอลย์ของรีเลย์ตามรูป ทัง้นีเ้พ่ือ

ป้องกนัสญัญาณไฟรบกวนย้อนกลบั 
สําหรับผู้ใช้ท่ีต้องการนําเอาท์พทุไปจดุไฟ LED เพ่ือบอกสถานะบนหน้าปัดเคร่ืองจกัรหรือนําไปเช่ือมตอ่กบัโซลิดสเต

ตรีเลย์ SSR  ทา่นจะต้องอนกุรมกบั R คา่ 390 ohm สําหรับ LED ท่ีตอ่เข้ากบัไฟ 5 v หรือ R คา่ 1.2k สําหรับไฟ 12V 
และ 3k สําหรับไฟ 24V หรือได้จากการคํานวณด้วยสตูร R=E/I โดยทา่นจะต้องทราบคา่กระแสท่ีใช้กบัโหลดก่อน จากนัน้
คอ่ยนํามาหาคา่ R อีกทีหนึง่ 

 
รูปท่ี 12 แสดงวิธีตอ่ใช้เอาท์พทุในรูปแบบตา่งๆ 

โซลิดสเตตรีเลย์เอาท์พุท 

SSR หรือโซลดิสเตตรีเลย์ท่ีติดมากด้วยกบับอร์ด NBA3 เป็นแบบท่ีใช้กบัไฟ 220AC และจะทําการปิดเปิดไฟท่ีมมุ
ศนูย์องศาซีโร่ครอสซ่ิง ไมมี่หน้าสมัผสั, สามารถขบัโหลดได้ถงึ 5 Amp (ใช้ถงึ 10 Amp ถ้าติดตัง้เพิ่มเติม) 

การทํางานของ SSR แบบซีโร่ครอสซ่ิง ดีกวา่รีเลย์แบบกลไกและ SSR แบบธรรมดา ตรงท่ีวา่ไม่ก่อให้เกิดสญัญาณ
รบกวนจากการตดัตอ่มอเตอร์  

อยา่งไรก็ตามสญัญาณรบกวนท่ีเกิดจากการหมนุของมอเตอร์ด้วยแปรงถ่านอาจจะยงัคงอยูเ่ช่นเดียวกบัสญัญาณ
รบกวนท่ีเกิดจากอปุกรณ์อินเวอร์เตอร์ เหลา่นีอ้าจจะต้องติดตัง้อปุกรณ์กรองสญัญาณ (Filter) เพิ่มเติม 



  คาํเตือน! ไฟ 220 Vac เป็นอนัตรายตอ่ชีวิต  ต้องระมดัระวงัจากการสมัผสัโดยตรง  
 
 

L
N

ขัว้ตอ่ SSR บนบอร์ด NBA3

ซอ็กเก็ตตวัเมียสําหรับ
สปินเดิล้มอเตอร์

ปลัก๊ตวัผู้ เสียบไฟบ้าน
สวิตช์ปิดเปิด
ด้านหน้า

สวิตช่ิงเพาเวอร์ซพัพลาย

กล่อง NBA3

 
 

รูปท่ี 13 การตอ่วงจร SSR ในกลอ่ง NBA3 
 
 
 

อนาลอ็กเอาท์พุทและรีเลย์ 

ขาเอาท์พทุ O จะผลติสญัญาณอนาลอ็กในช่วง 0 -5Vdc หรือ 0-10Vdc ด้วยการอาศยัแหลง่จ่ายไฟเลีย้งทางขา H 
หรือไฟอ้างอิงจากอินเวอร์เตอร์ และทํางานร่วมกบัสญัญาณ Pulse Width Modulation (PWM) ท่ีได้จาก Mach3 

โดยปกติไฟเลีย้งหรือไฟอ้างอิงจากอินเวอร์เตอร์จะเป็น 0 กบั 5Vdc หรือ 0 กบั 10Vdc และทา่นสามารถวดัระดบัไฟ
นีไ้ด้ด้วยโวลท์มิเตอร์เพ่ือย่ืนยนัระดบัโวลเทจและขัว้บวกลบของไฟอ้างอิงนี ้หากตอ่ผิดขัว้จะทําให้วงจร AnaSpeed เสีย
ได้ 

ระดบัโวลเทจของอนาลอ็กเอาท์พทุจะสอดคล้องกบัความสวา่งของหลอดไฟ LED กลา่วคือ ระดบัไฟจะอยูใ่กล้กบั 
0V เม่ือ LED ติดหร่ีๆ และระดบัไฟสงูใกล้คา่ไฟอ้างอิงเม่ือ LED ติดสวา่ง  ใน Mach3 เราสามารถทดสอบการหร่ีและ
สวา่งจ้าของ LED นีไ้ด้ด้วยการป้อนคา่เช่น 10000 ลงในช่อง Spindle Speed แล้วตามด้วยปุ่ ม F5 เพ่ือสัง่ให้สปินเดิล้
ทํางาน จากนัน้ก็ลากแถบสีเขียว (override) ขึน้ลง 

ทา่นสามารถปรับแตง่ประสทิธิภาพและความแมน่ยําของการผลิตสญัญาณอนาลอ็กได้ด้วยการ ปรับความถ่ี ( 
PWMBase Frequency )  จากคา่ 100 ถงึ 400  Hz หรือคา่อ่ืนๆ เพ่ือดคูวามเสถียรและความละเอียด (ความละเอียดหรือ
วา่ resolution ได้จากความเร็ว kernel speed หารด้วยความถ่ี PWMBase) ให้เหมาะกบัอินเวอร์เตอร์ของทา่น 
นอกจากนีท้า่นอาจจะต้องปรับเปล่ียนคา่พารามิเตอร์ในเคร่ืองอินเวอร์เตอร์เพ่ือชดเชยช่วงท่ีปรับคา่ไมไ่ด้คือ ระดบัไฟต่ําสุ
คือ 400mV ระดบัไฟสงูสดุคือ  (ไฟอ้างอิง - 400mV) 

ในกรณีท่ีอินเวอร์เตอร์ไมทํ่างานหรือวา่มอเตอร์ไมห่มนุ (หลงัจากท่ีทา่นป้อนคา่ 10000 ใสช่่อง Spindle Speed และ
คลกิปุ่ ม Spindle CW F5 แล้ว) ให้ทา่นตรวจสอบวา่อินเวอร์เตอร์พร้อมรับสญัญาณอนาลอ็กขัว้เทอร์มินอลของมนัหรือไม ่



เพราะโดยปกติอินเวอร์เตอร์จะรับคําสัง่จากหน้าปัดของมนัเป็นเบือ้งต้น การทดสอบอินเวอร์เตอร์ด้วยการนําตวัต้านทาน
ปรับคา่ได้ (potentiometer) จริงๆมาตอ่ท่ีขัว้เทอร์มินอลตามท่ีคู่มือของอินเวอร์เตอร์แนะนําน่าจะเป็นตวับง่บอกท่ีดีวา่
ทา่นได้ตอ่และตัง้คา่พารามิเตอร์ของอินเวอร์เตอร์ถกูต้องหรือไม่ 

นอกจากนีก้ารปรับความเร็วของสปินเดิล้ให้สอดคล้องกบัความเร็วจริง ให้ทา่นศกึษาวิธีตัง้คา่ได้พลเูลย์่ ( Pulley) ได้
จากคูมื่อ Mach3 

 
รูปท่ี 14 อนาลอ็กเอาท์พทุ และหน้าสมัผสั Forward สําหรับอินเตอร์เวอร์เตอร์อยา่งง่าย 

 
 

 
 

รูปท่ี 15 อนาลอ็กเอาท์พทุและหน้าสมัผสั Forward ท่ี interlock กบัสญัญาณ ChargePump 



 

การตัง้ค่าฮาร์ดแวร์อ่ืนๆ 

 

 
 

รูปท่ี 17 ตําแหน่งจมัพ์เปอร์ 

ชาร์จป๊ัมพ์ (Charge-Pump) 

ชาร์จป๊ัมพ์เป็นกลไกของการทํางานของโปรแกรม Mach3 ท่ีมีไว้เพ่ือความปลอดภยัของผู้ใช้และเคร่ืองจกัร ในสภาวะ 
Mach3 หรือเคร่ืองจกัรพร้อมทํางาน  Mach3 จะกําเนิดสญัญาณความถ่ี 12.5 kHz สง่มายงัวงจรชาร์จ ซึง่วงจรนีจ้ะป๊ัมพ์
ระดบัแรงดนัไฟฟ้าให้เป็นลอจิก “ON” สําหรับเปิดอปุกรณ์ตอ่พว่งอ่ืนๆเช่นสปินเดิล้เป็นต้น  ผู้ใช้ท่ีมีประสบการณ์จะทราบ
ปัญหานีดี้วา่สนิค้าราคาถกู ไมว่า่เป็นบอร์ดขบัมอเตอร์รวมแกนและบอร์ดเช่ือมต่อ (breakout board) จะไมส่ามารถ
ควบคมุไมใ่ห้สปินเดิล้หรืออปุกรณ์ตอ่พว่งอ่ืนๆ ทํางานเองในระหวา่งท่ีบธูเคร่ืองคอมฯขึน้มา 

โปรแกรม Mach3 อนญุาตให้เราใช้สญัญาณชาร์จป๊ัมพ์ได้สองรูปแบบคือ  
(1) สญัญาณถกูสง่ออกมาตลอดเวลาหลงัจากท่ี Mach3 ถกูรันขึน้มา กรณีนีเ้ราจะติกถกูท่ีเมน ู 

        Config -> General config… -> ChargePump On in EStop 
(2) สญัญาณออกมาตามสถานะของปุ่ ม EStop คือวา่ถ้าสถานะปุ่ มเป็นสีเขียวหยดุการกระพริบจะมีสญัญาณ

ชาร์จป๊ัมพ์ออกมา 
บนบอร์ด NBA3 มีวงจรรับสญัญาญชาร์จป๊ัมพ์จาก Mach3 และอนญุาตให้วงจรภายในเช่น Output (Relay) , SPD, 

FLD, SSR  และ SafeDrive ทํางาน นอกจากนีผู้้ ใช้ยงัสามารถดงึสญัญาณ CP จากขัว้ตอ่ DB25 ไปควบคมุรีเลย์
ภายนอกได้อีกทีหนึง่ 

 ในกรณีท่ีเรานําบอร์ด NBA3 ไปใช้กบัซอฟท์แวร์อ่ืนๆเช่น KCNC, TurboCNC ซึง่อาจจะไมมี่สญัญาณชาร์จป๊ัมพ์
ดงักลา่ว - ให้เราสามารถทําการบายพาสวงจรนีไ้ด้ด้วยการใสจ่มัพ์เปอร์ CP OVR (charge pump override) ตาม
ตําแหน่งในรูปท่ี 17 ด้านบน 

 



SafeDrive  

หากเราใสจ่มัพ์เปอร์ SAFE DRV ( SafeDrive) จะทําให้ระบบขบัจะอ้างอิงกบัสญัญาณชาร์จป๊ัมพ์ (เช่นเดียวกบั
เอาท์พทุ SPD, FLD) พดูอีกนยัหนึง่ได้วา่สญัญาณชาร์จป๊ัมพ์จะทําหน้าท่ีปิดเปิดระบบขบัมอเตอร์   

ในกรณีท่ี 1 ชาร์จป๊ัมพ์ขึน้อยูก่บัสถานะ EStop จะทําให้เราสามารถตัง้เคร่ืองหรือตัง้ชิน้งานด้วยการหมนุแกนตา่งๆ
ด้วยมือแทนขณะท่ีปุ่ ม EStop กระพริบอยู ่การใช้งานแบบนีจ้ะเหมาะกบัเคร่ืองมินิซีเอน็ซีท่ีมีด้ามหมนุพวงมาลยัติดมา
ด้วย  

ในกรณีท่ี 2  ชาร์จป๊ัมพ์ติดตลอดเม่ือเข้าโปรแกรม Mach3 (ตัง้คา่ ChargePump On in Estop ในเมน ูGeneral 
Config…) ฟีเจอร์ SafeDrive จะขจดัอาการกระตกุของแกนขบัขณะท่ีเคร่ืองคอมฯกําลงับธูขีน้มา 

 

Relay 

บนบอร์ด NBA3 มีรีเลย์ภายในติดมาด้วยหนึง่ตวั และสามารถสัง่งานจากสญัญาณ CP หรือ OUT  อยา่งใดอยา่ง
หนึง่ได้  การเลือกทําได้โดยการเสียบจมัพ์เปอร์  RELAY คร่อมด้านนัน้ๆ  

ในกรณีของการใช้  Analog ปรับความเร็วสปินเดิล้ในหวัข้อ “ระบบท่ีใช้ Analog ปรับความเร็วสปินเดิล้” สามารถใช้รี
เลยสําหรับปิดเปิดสญัญาณ forward ให้กบัอินเวอร์เตอร์ได้ ด้วยการใสจ่มัป์เปอร์ท่ีด้าน OUT ซึง่เป็นการใช้พินท่ี 14 
บงัคบัรีเลยตวันี ้(โดยปกติจมัป์เปอร์จะถกูจมัป์ไว้ท่ีตําแหน่งนีแ้ตแ่รก) 

กรณีท่ีทา่นต้องการใช้รีเลย์สําหรับงาน safely ด้วยการให้สญัญาณชาร์จป๊ัม พ์สูอ่ปุกรณ์ตอ่พว่งอ่ืนๆ ให้ใสจ่มัป์เปอร์
ท่ีด้าน CP 

 

EStop 

กรณีท่ีเราต้องการติดตัง้ปุ่ มสวิตช์ EStop (ประเภท Normally Close) ไว้ท่ีกบักลอ่ง NBA3 หรือกลอ่งคอนโทรลใดๆ 
ให้เราตอ่หน้าสมัผสั NC ของสวิตซ์หวัเหด็เข้ากบัจมัพ์เปอร์ E-STOP ไปใช้ได้  

ไฟแสดงสถานะ (LED Status) 

บนบอร์ด NBA3 มีไฟแสดงสถานะการทํางานอยู ่4 ตวัได้แก่ 
ISO PWR แสดงสถานะของแหลง่จ่ายไฟของวงจรแยกไฟแยกกราวด์ 
MOT PWR แสดงสถานะของแหลง่จ่ายไฟสําหรับภาคขบัมอเตอร์  
CP แสดงสถานะของวงจรชาร์จป๊ัมพ์ (เอาท์พทุ OUT, SPD, SSR จะทํางานได้ไฟดวงนีต้้องติดด้วย) 
SPD/ANA แสดงสถานะเอาท์พทุ Spindle (SPD) และ Analog output 
 



 
 

รูปท่ี 16 ตําแหน่ง LED และความหมาย 

การตัง้ค่าซอฟท์แวร์ Mach3 

พอร์ตแอนด์พนิ 

 
หลงัจากท่ีเราทราบโครงสร้างฮาร์ดแวร์ของ NBA3 วา่พินไหนถกูกําหนดไว้เป็นอะไรตามท่ีปรากฏในรูปท่ี 2 ตอ่ไปนี ้

เป็นการตัง้คา่ Mach3 ให้เข้ากบั NBA3  เร่ิมจากเมน ูConfig -> Ports and Pins 

 
รูปท่ี 18 เมน ูPorts and Pins 

พอร์ทแอสเดรสและความเร็ว Kernel Speed 

จากรูปด้านลา่งโดยปกติเราจะได้คา่ 0x378 ถ้าเป็นการใช้พาราเลลพอร์ทท่ีติดมากบัเมนบอร์ด แตใ่นกรณีท่ีเราใช้
พาราเลลพอร์ทแบบการ์ด PCI เราต้องหา port address ใหมเ่อง วิธีการให้คลิกปุ่ ม start ของวินโดวส์และไลเ่ป็นขัน้ตอน



ไปเร่ือยดงัขัน้ด้านลา่ง สดุท้ายไปท่ีแทบ็ Resources ของพอร์ท LPT เพ่ือดคูา่ address ชดุแรกดงัท่ีปรากฎในรูปท่ี 20 
ด้านลา่ง 

 
Start-> Control Panel-> System-> Hardware-> Device Manager-> Port (Com & LPT) 
 
 

 
รูปท่ี 19, ติก Port Enabled และ Kernel Speed 

 

 
รูปท่ี 20, การหาคา่ Address ของพอร์ตท่ีได้จากการ์ด PCI 

 



สว่นการเลือก Kernel Speed เร่ิมจากคา่น้อยๆ 25000Hz ขึน้ไป, แตก่่อนทําการปรับ Kernel Speed เราควรจะทํา
การสํารองไฟล์ Mach3Mill.xml ซึง่อยูใ่นโฟลเดอร์ C:\Mach3 หรือวา่จะทําการสร้างโปรไฟล์ใหมก็่ได้ สาเหตท่ีุต้องสํารอง
ไว้เพราะวา่ ขณะท่ีเราปรับ Kernel Speed เพิ่มขึน้เร่ือยๆ มนัอาจจะทําให้เคร่ืองแฮงค์ได้ หากถ้าแฮงค์ขึน้มาจริงๆ ให้ก็
อปป๊ีไฟล์ท่ีสํารองทบัของเก่า  หรือถ้าเลือกวิธีสร้างโปรไฟล์ก็ให้กลบัไปใช้โปรไฟล์อนัเดิมท่ีไมแ่ฮงค์แล้วคอ่ยสร้างโปรไฟล์
ขึน้มาใหมแ่ทน 

ทกุครัง้ท่ีมีการเปล่ียน Kernel Speed อยา่ลืมท่ีจะจบโปรแกรม Mach3 และรันขึน้มาใหม ่เพ่ือ Mach3 จะได้เปล่ียน
ความเร็วท่ีเลือก 

 

ระบบที่ใช้ SSR ปิดเปิดสปินเดิล้ (ให้ทาํตามกรอบสีเขียว) 

 

มอเตอร์เอาท์พุท 

ให้ตัง้ step / dir ให้กบัแกน  X, Y, Z , A  สงัเกตว่าท่ี Spindle  ปิดการใช้งานเพ่ือท่ีเราจะสัง่ปิดเปิด SSR ของ NBA3 
ได้ในคอนฟิก Spindle Setup ด้านลา่งได้ 

 

 
รูปท่ี 22, คา่สเต็ปและไดเรคชัน่สําหรับมอเตอร์ 4 แกน 

 

เอาท์พุทอ่ืนๆ 

CP สญัญาณชาร์จป๊ัมพ์ (พินท่ี17) ดงัท่ีกลา่วไว้ข้างต้นวา่สญัญาณนีเ้ป็นหวัใจในคมุเกม สําหรับบอร์ด NBA3 ได้ใช้
สญัญาณนีป้้องกนัไมใ่ห้เอาท์พทุอ่ืนทํางานระหวา่งท่ีเคร่ืองคอมพิวเตอร์บธูเคร่ือง เม่ือสญัญาณนีม้าถกูต้องจะทําให้ LED 
ชาร์จป๊ัมพ์ติด 

 
SPD สญัญาณปิดเปิดสปินเดิล้ (พินท่ี 1) 
OUT สญัญาณสําหรับใช้อเนกประสงค์ (พินท่ี 14)   



FLD  สญัญาณใช้สําหรับปิดเปิดนํา้หลอ่เยน็สําหรับชิน้งาน (พินท่ี 16) 
 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 23, คา่เอาท์พทุอ่ืนๆ เช่น Spindle (SPD), Flood (FLD), ChargePump (CP) และเอาท์พทุทัว่ไป OUT 
 

หน้า Spindle Setup ส่ังปิดเปิดใช้รีเลย์, SSR 

จากรูปท่ี 24 ช่อง Use Spindle Motor Output ไมถ่กูติกไว้ เป็นการใช้  Mach3 ปิดเปิดสปินเดิล้ผ่าน SSR  ในกรอบ
สีแดงเป็นการกําหนด (mapping) ให้  M3=Output 1, M4=Output 2, M7M8 = Output3 

 
 



รูปท่ี 24, ปิดเปิดสปินเดิล้ด้วยรีเลย์หรือ SSR 

 

ระบบที่ใช้ Analog ปรับความเร็วสปินเดิล้  (ให้ทาํตามกรอบสีส้ม) 

มอเตอร์เอาท์พุท – Spindle Enabled 

ในระบบท่ีต้องการปรับความเร็วมอเตอร์จาก Mach3 ให้ติก Enabled ท่ีช่อง Spindle พร้อมกําหนดหมายเลขพิน ใน
ท่ีนีเ้ราใช้กลอ่ง NBA3 จะเป็น  pin#1 ตามกรอบสีนํา้เงิน 

 
 

รูปท่ี 25, สปินเดิล้มอเตอร์เอาท์พทุ 

เอาท์พุทอ่ืนๆ 

CP สญัญาณชาร์จป๊ัมพ์ (พินท่ี17) ดงัท่ีกลา่วไว้ข้างต้นวา่สญัญาณนีเ้ป็นหวัใจในคมุเกม สําหรับบอร์ด NBA3 ได้ใช้
สญัญาณนีป้้องกนัไมใ่ห้เอาท์พทุอ่ืนทํางานระหวา่งท่ีเคร่ืองคอมพิวเตอร์บธูเคร่ือง เม่ือสญัญาณนีม้าถกูต้องจะทําให้ LED 
ชาร์จป๊ัมพ์ติด 

OUT สญัญาณสําหรับใช้อเนกประสงค์ (พินท่ี 14)  ถกูกําหนดไว้ท่ีช่อง Output#1 ทัง้นีเ้ป็นเพราะวา่เราต้องการ
ใช้พินท่ี 14 เป็นเอาท์พทุในการปิดเปิดรีเลย์ เพ่ือท่ีเราจะนําเอาหน้าสมัผสัของรีเลย์ไปสัง่ให้อินเวอร์เตอร์หมนุ Forward 
อีกทีหนึง่  (ดวูงจรได้จากหวัข้อ “อนาลอ็กเอาท์พทุและรีเลย์” ด้านบน 

 
FLD  สญัญาณใช้สําหรับปิดเปิดนํา้หลอ่เยน็สําหรับชิน้งาน (พินท่ี 16) 
 
จากรูปท่ี 26 สงัเกตวา่คอนฟิกคราวนี ้Output#1 ได้ใช้พินท่ี 14 ทัง้นีเ้ป็นเพราะวา่เราต้องการใช้พินท่ี 14 เป็น

เอาท์พทุในการปิดเปิดรีเลย์ เพ่ือท่ีเราจะนําเอาหน้าสมัผสัของรีเลย์ไปสัง่ให้อินเวอร์เตอร์หมนุ Forward อีกทีหนึ่ง  (ดวูงจร
ได้จากหวัข้อ “อนาลอ็กเอาท์พทุและรีเลย์” ด้านบน ) 

สว่นพินท่ี 1 ถกูกําหนดไว้ท่ีช่อง Spindle ในรูปท่ี 25 สําหรับสร้างอนาลอ็ก 



 
 

รูปท่ี 26, หน้านีเ้อาท์พทุ OUT (pin#14) ทําหน้า RUN/STOP ให้กบัอินเวอร์เตอร์ 
 

Spindle Setup – ใช้อนาลอ็กปรับความเร็ว 

ในกรอมสีแดงขวามือกลุม่ Motor Control ซึง่เลือกใช้ Use Spindle Motor Output และ PWM Control รวมทัง้ป้อน
คา่ให้กบั PWMBase Freq เพ่ือทําสญัญาณอนาลอ็กออกท่ีขัว้ O ของพอร์ตเช่ือมตอ่ I/O     กรณีท่ีเราระบบเราใช้ Servo 
หรือ Inverter ท่ีสามารถรับสญัญาณ Step/Dir ก็ให้คลกิเลือก  Step/Dir Motor ซึง่จะทําให้ชัว้ SPD (pin#1) มีสญัญาณ
พลสัออกมา 

ในกรอบสีแดงซ้ายมือเป็นการกําหนด (mapping) ให้  M3M4=Output 1 และ  M7M8 = Output3 

 

 
รูปท่ี 27, ระบบท่ีใช้สญัญาณอนาลอ็กปรับความเร็วมอเตอร์ ให้ตัง้ตามกรอบนํา้เงิน 



การตัง้อนิพุทอัตโนมัต ิ- เม่ือวงจรพร้อมแล้ว 

การตัง้คา่อินพทุทา่นสามารถทําได้เองโดยง่าย โดยมีขัน้ตอนเบือ้งต้นดงันี ้ ทําการตอ่เช่ือมวงจรอินพทุท่ีต้องการใช้
เช่น ปุ่ ม EStop, สวิตช์ลิมิตของแกนตา่งๆ, สวิตช์สําหรับทําโฮมม่ิง ให้เรียบร้อย 

ตรวจสอบสถานการณ์ทํางานของวงจร โดยไปท่ีหน้า Diagnostics หรือกดปุ่ ม Alt+7 จากนัน้ทดสอบวงจรโดยการ
กดปุ่ มตา่งๆด้วยมือและสงัเกตเปล่ียนแปลงสถานะ LED วา่มีการเปล่ียนแปลงหรือไม ่ 

หลงัจากตอ่วงจรและตรวจเช็คแล้ว ให้ทา่นเรียกใช้เมน ูConfig -> Ports and Pins  และไปท่ีแทบ็หน้า Input 
Signals ในหน้านีจ้ะมีปุ่ ม Automated Setup of Inputs เพ่ือช่วยเราติดตัง้อินพทุอยา่งอตัโนมติั 

คลกิปุ่ ม Automated Setup of Inputs 1. 

เลือกช่ือสญัญาณท่ีเราต้องการตัง้ เชน่วา่ปุ่ ม EStop  หรือวา่ X-Limit Switch ++ สําหรับลิ
มิตสวิตข์ด้านบวก 

2. 

คลกิ AutoSet และเอือ้มมือไปกดสวิตช์ตวัท่ีทา่นต้องการให้เป็น  3. 

4. วนทําข้อ 1-3 จนเสร็จทกุๆสญัญาณแล้วคอ่ยคลกิ OK จบการตัง้อนิพทุ 

 
รูปท่ี 28 แสดงการตัง้คา่อินพทุแบบอตัโนมติั 



  

การหาค่ของขดมอเตอร์ู  
โครงสร้างของสเตป็ปิง้มอเตอร์ประกอบไปด้วยโรเตอร์ท่ีเป็นแมเ่หลก็ถาวรและขดลวดไฟฟ้าอยูก่บัท่ีๆสเตเตอร์  ถ้า

เราหมนุแกนสเต็ปปิง้มอเตอร์ด้วยมือเปลา่ๆขดลวดและสนามแม่เหลก็จะตดักนัทําให้เกิดกระแสไฟฟ้าไหลออกมา และถ้า
เราจบัปลายสายช็อตกนัขณะท่ีหมนุมนัก็จะเกิดแรงต้าน พฤติกรรมข้อนีจ้ะถกูใช้ในการหาคูข่องสาย - มอเตอร์ท่ีจะ
นํามาใช้กบับอร์ด NBA3 ได้นัน้จะเป็นมอเตอร์ท่ีมีสายออกมา 4, 6 และ 8 

สําหรับมอเตอร์ 4 สาย นัน้การหาคูข่องขดลวดมอเตอร์จะทําได้ง่ายสดุ เพียงแตจ่บัปลายสายมอเตอร์ช็อตกนัทีละคู่
แล้วก็หมนุมอเตอร์ด้วยมือ ก็จะทราบทนัทีวา่เส้นใดเป็นคูก่นั ถ้าใช่คูก่นัเม่ือเราใช้มือหมนุแกนมอเตอร์ก็รู้สกึได้ถึงแรงต้าน 
ถ้าไมถ่กูคูข่องมนัก็จะหมนุได้ฟรี เม่ือได้คูแ่ล้วก็นําไปตอ่โดยไมต้่องสนใจขัว้ + หรือ – 

สําหรับมอเตอร์ 6 สาย ก็ให้ทําลกัษณะเดียวกนักบั 4 สาย แตเ่ราจะรู้วา่ 3 สายกลุม่ใดเป็นกลุม่เดียวกนั เพราะวา่คู่
ใดคูห่นึง่ใน 3 เส้นช็อตกนั เม่ือหมนุมอเตอร์ก็จะเกิดแรงต้าน – เม่ือรู้กลุม่แล้วก็ให้ใช้โอห์มมิเตอร์วดั เส้นท่ีเป็นแท็บกลาง
เทียบกบัปลายทัง้ 2 เส้นจะมีคา่ความต้านทานแคค่ร่ึงหนึง่และเทา่กนัทัง้สองด้าน ในทํานองเดียวกนัถ้าวดัคูท่ี่เป็นปลาย
สายจะได้คา่ความต้านทานมากเป็น 2 เทา่ เม่ือได้คูแ่ล้วจากนัน้นําไปตอ่โดยไมต้่องสนใจขัว้ + หรือ – 

สําหรับมอเตอร์ 8 สาย ให้พยายามหาคูมื่อมอเตอร์ในอินเตอร์เน็ตหรือติดตอ่ไปยงั support@cncroom.com เพ่ือรับ
เอกสารวิธีหาขัว้ของมอเตอร์ 8 สาย 

เทคนิคการจนสเู ตป็ป้ิงมอเตอร์ 
ข้อดีของสเตป็ปิง้มอเตอร์คือหาซือ้ง่าย ราคาถกู  ไมต้่องการบํารุงรักษา (maintenance free) ข้อเสียมีสองประการ

คือร้อนมาก กบัหลดุสเตป็ (lost step)  ในหวัข้อนีเ้ราจะพดูการลดปัญหาหลดุสเตป็ 
ก่อนอ่ืนเราต้องเข้าใจวา่ การหลดุสเตป็ของมอเตอร์เกิดจากพลงังานสะท้อนจากการสัน่ (vibration) และการออสซิล

เลต (oscillation) โครงสร้างเคร่ืองมินิซีเอน็ซีควรจะแข็งแรงแน่นหนาและสามารถดดูซบัอาการออสซิลเลตไว้ได้ สิง่ท่ีทําให้
เกิดการออสซิลเลตได้แก่การสัน่ของสปินเดิน้เวลาหมนุ,  การกดังานของคมมีดและฟีด, และการหมนุของสเตป็ปิง้
มอเตอร์เอง ฯลฯ ทัง้นีก้ารออสซิลเลตสามารถเกิดได้หลายช่วงความถ่ี บอ่ยครัง้เราจะเหน็อปุกรณ์ประเภทยางหรืออ่ืนๆ 
ติดมากกบัโครงเคร่ืองและก้นมอเตอร์  เหลา่นัน้เป็นตวัช่วยดดูซบัพลงังานและเปล่ียนความถ่ีออสซิลเลต 

ในท่ีนีเ้ราจะพดูการปรับปรุงการจนูมอเตอร์ ถ้าเราสงัเกตให้ดีตอนสเตป็ปิง้มอเตอร์หมนุ เราจะได้ยินเสียงสะท้านจาก
การหมนุของมอเตอร์ท่ีเกิดจากอํานาจแมเ่หลก็ดดูและผลกัอยูภ่ายในตวัมอเตอร์ เสียงนีส้ามารถเปล่ียนไปจากเดิมได้ถ้า
เราลดหรือเพิ่มกระแสในการขบั โชคดีท่ี NBA3 อนญุาตให้เราปรับกระแสขบัขึน้ลงด้วยการหมนุ trimpot  นัน้หมายความ
วา่เราเลือกกระแสอยา่งละเอียดและตอ่เน่ือง  หรืออีกนยัหนึง่เป็นปรับอํานาจแมเ่หลก็ให้มากน้อยทําให้การออสซิลเลต
ตา่งไปจากเดิมได้ ซึง่ไมต่า่งไปจากการท่ีเรานํายางไปถ่วงไว้ท่ีก้นมอเตอร์  

เม่ือเราติดตัง้มอเตอร์เข้ากบัโครงเคร่ือง ให้เราทดลองจ็อกให้มอเตอร์วิ่งไปวิ่งกลบัท่ีความเร็วตา่งๆ เพ่ือดวูา่มีอาการ
หลดุสเตป็เกิดขึน้  การให้กระแสขบัมอเตอร์ซึง่ควรจะเร่ิมจากน้อยไปหามาก กระแสมากเกินไปสามารถทําให้หลดุสเตป็
ได้ กระแสน้อยไปทําให้ไมมี่แรงฉดุก็หลดุสเตป็ได้  

นอกจากกระแสขบัท่ีทําให้เสียงเปล่ียนแล้ว การเลือกใช้ fast / slow decay ก็ทําให้เสียงเปล่ียนไปจากเดิมได้เช่นกนั  
ศกึษาเร่ืองดีเคย์ได้เพิ่มเติมท่ีหวัข้อการตัง้คา่ดีเคย์ 

สรุปตรงนีว้า่การจนูเป็นศิลปะซึง่เราจะต้องหาความสมดลุระหวา่งพลงังานในตวัมอเตอร์กบัความเร็วของการ
เคล่ือนท่ี  เสียงท่ีเราได้ยินจากมอเตอร์เป็นเสียงสะท้าน พยายามจนูให้ดงัน้อยลงและการเคล่ือนท่ีน่ิมขึน้ 

mailto:support@cncroom.com


ปัญหาและการแก้ไข 

ปุ่ม Estop ไม่หยุดกระพริบ 

หลงัจากติดตัง้ Mach3 ใหม่ๆ  บ่อยครัง้เราจะพบปัญหาวา่ EStop กระพริบไมห่ยดุ ทําให้เราทําอยา่งอ่ืนตอ่ไมไ่ด้เลย 
วิธีแก้ให้ไปเซตคา่ 0, 0 ให้ port และ pin ดงัรูปด้านลา่ง  

หากมีการตอ่วงจรอินพทุจริงให้ข้ามไปดหูวัข้อการตัง้อินพทุอตัโนมติั 
 

 
รูปท่ี 21 แสดงการคา่ตัง้ทกุอยา่งเป็น 0 เป็นการดิสเอเบิล้การใช้งานอินพทุ 

 

อาการของมอเตอร์กับการแก้ไข 

หลงัจากท่ีเราได้หาคูข่องขดลวดมอเตอร์อยา่งคราวๆมาแล้ว แตย่งัไมท่ราบวา่เป็นขัว้ + หรือ – (เคร่ืองหมายสแลช / 
หรือบาร์ หรือ * เป็นเคร่ืองหมายแสดงขัว้ลบ ) สําหรับการทดลองขบัเพ่ือหาขัว้ เบือ้งต้นเราควรจะตัง้กระแสขบัไว้เพียง 1 
Amp ก่อนซึง่จะเพียงพอสําหรับดแูละฟังเสียงการหมนุของมอเตอร์ ถ้ามอเตอร์ทํางานถกูต้องแล้วคอ่ยขยบักระแสขึน้ตาม
ความต้องการ อาการท่ีมอเตอร์ยงัตอ่ไมถ่กูต้องมีดงันี ้

ถ้ามอเตอร์หมนุล่ืนปกติ แตห่มุนกลับด้าน ให้ย้ายคูก่นั เช่นจากเดิมเคยตอ่คูแ่รกเข้าขัว้ A และ /A, คูท่ี่สองเข้า B 
และ /B ให้ตอ่ใหมเ่ป็นคูแ่รกเข้าขัว้ B, /B แทนและคูท่ี่สองเข้า A และ /A  

ถ้ามอเตอร์หมนุผิดปกติ มีเสียงดงั มีอาการกระตุก แสดงวา่ขัว้ + และ – ของทัง้คูไ่มไ่ปในทิศทางเดียวกนั ให้ทําการ
สลบัขัว้ของคูใ่ดคูห่นึง่ เช่นจากเดิมเคยตอ่คูแ่รกเข้าขัว้ A และ /A, คูท่ี่สองเข้า B และ /B ให้สลบัขัว้คูท่ี่สองจากเส้นท่ีเข้า B 
ย้ายไป /B แทน (ย้ายขัว้กนั) และปลอ่ยให้คูแ่รกเหมือนอยา่งเดิม 

 
บางทีทา่นอาจจะไปได้มอเตอร์ท่ีมีคา่อินดกัแทนซ์ (Inductance) สงูซึง่ถกูออกแบบมาให้หมนุได้ดีท่ีรอบต่ํา และจะม

อาการกระตกุท่ีความเร็วรอบสงูซึง่ถือวา่เป็นเร่ืองปกติ – ดงันัน้การทดสอบควรจะสัง่ให้มอเตอร์หมนุรอบช้าๆก่อน 



มอเตอร์หลุดสเตป็ 

ให้ศกึษาจากหวัข้อเทคนิคการจนูสเตป็ปิง้มอเตอร์ 

มอเตอร์ร้อนเกินไป 

ให้ศกึษาจากหวัข้อการตัง้คา่ ACD 
 
 

เอกสารผิดพลาด 
หากทา่นพบข้อผิดพลาดประการใดในคูมื่อเลม่นี ้ 
กรุณาอีเมล์ไปท่ี support@cncroom.com จะได้ปรับปรุงแก้ไขให้ดีขึน้ 
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