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แผนบริหารการสอนประจําบทท่ี 3 

ตัวเหน่ียวนํา 
 
หัวข�อเน้ือหา 

1. บทนํา 
2. ตัวเหนี่ยวนํา 
3. ชนิดของตัวเหนี่ยวนํา 
4. ป�จจัยท่ีมีผลต!อความเหนี่ยวนํา 
5. การอ!านค!าตัวเหนี่ยวนํา 

 
วัตถุประสงค"เชิงพฤติกรรม  

1. เพ่ืออธิบายทฤษฎีตัวเหนี่ยวนําได- 
2. เพ่ืออธิบายชนิดของตัวเหนี่ยวนํา 
3. เพ่ืออธิบายการอ!านค!าตัวเหนี่ยวนํา 
4. เพ่ือคํานวณวงจรตัวเหนี่ยวนํา 

 
วิธีสอนและกิจกรรมการเรียนการสอน 

1. วิธีสอน 
1.1 วิธีสอนแบบบรรยาย 
1.2 วิธีสอนแบบอภิปราย 
1.3 วิธีสอนแบบปฏิบัติการ 
1.4 วิธีสอนแบบเน-นการเรียนรู-ด-วยตนเอง 

2. กิจกรรมการเรียนการสอน 
2.1 อธิบายทฤษฎีท่ีเก่ียวข-องของตัวเหนี่ยวนํา 
2.2 ทําการทดลองวงจรตัวเหนี่ยวนํา 

   
สื่อการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการสอนรายวิชาอิเล็กทรอนิกส6 1 
2. กระดานไวท6บอร6ด 
3. โปรเจ็คเตอร6 
4. บอร6ดทดลอง แหล!งจ!ายไฟ ตัวต-านทาน และตัวเหนี่ยวนํา 

 
การวัดผลและการประเมินผล 

1. การเข-าเรียน 

 



40  
 

2. การบ-าน 
3. สอบกลางภาค 
4. สอบปลายภาค 
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บทท่ี 3 

ตัวเหน่ียวนํา  
(Inductors) 

 
3.1 บทนํา  

ตัวเหนี่ยวนําเป:นอุปกรณ6ไฟฟ<าท่ีสําคัญ และถูกนําไปใช-ในวงจรไฟฟ<า และวงจรอิเล็กทรอนิกส6 
การศึกษาตัวเหนี่ยวนําจึงมีความจําเป:นสําหรับนักศึกษาวิศวกรรมไฟฟ<า และวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส6 
บทนี้ได-กล!าวถึงทฤษฎีตัวเหนี่ยวนํา โครงสร-างของตัวเหนี่ยวนํา บทนี้ยังได-กล!าวถึงการนําตัวเหนี่ยวนํา
ต!อลักษณะอนุกรม ขนาน และผสม 
 
3.2 ตัวเหน่ียวนํา (Inductor) 

ตัวเหนี่ยวนํา (Inductor) คืออุปกรณ6ท่ีใช-ในการเหนี่ยวนําสนามแม!เหล็กไฟฟ<า ซ่ึงถูกสร-างจาก
เส-นลวดนํามาพันรอบตัวกลางเป:นวง ตัวเหนี่ยวนําอาศัยหลักการสนามแม!เหล็กตัดผ!านขดลวดแล-วจะทํา
ให-ขดลวดมีกระแสไฟฟ<าไหลผ!าน ซ่ึงจะทําให-เกิดการเหนี่ยวนําข้ึน ตัวเหนี่ยวนําแบ!งออกเป:น 2 ชนิด คือ 
แบบค!าคงท่ีและแบบปรับค!าได- ตัวเหนี่ยวนําเรียกอีกอย!างหนึ่งว!า อินดักเตอร6 หรือเรียกย!อ ๆ ว!าตัวแอล 
(L) หน!วยของการเหนี่ยวนําคือ เฮนรี่ (Henry) ตัวเหนี่ยวนําถูกนําไปใช-ในวงจรภาครับสัญญาณของ
เครื่องรับวิทยุ และโทรทัศน6 ซ่ึงอาศัยหลักการของลวดทองแดงนํามาพันรอบตัวกลางท่ีเรียกว!าคอย 
(Coil) แล-วจ!ายกระแสไฟฟ<าเข-าไป เพ่ือให-แสดงคุณสมบัติของตัวเหนี่ยวนํา โครงสร-างประกอบด-วย
ขดลวด (Coil) พันรอบแกน (Core) ซ่ึงแกนนี้อาจจะเป:นแกนอากาศ แกนเหล็ก หรือแกนเฟอร6ไรท6
ข้ึนอยู!กับคุณสมบัติของการเหนี่ยวนําไฟฟ<า ตัวเหนี่ยวนําชนิดต!าง ๆ แสดงดังในภาพท่ี 3.1 

 

ภาพท่ี 3.1 ตัวเหนี่ยวนํา 
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ภาพท่ี 3.2 แสดงสัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยวนํา ซ่ึงเขียนได-หลายลักษณะข้ึนอยู!กับแกนท่ีใช- ภาพท่ี 
3.2 (ก) แสดงสัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยวนําแบบแกนอากาศ มีลักษณะเป:นขดลวดและมีขาต!อใช-งานสอง
ขา ภาพท่ี 3.2 (ข) แสดงสัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยวนําแบบท่ีใช-แกนเหล็ก มีลักษณะเป:นขดลวดมีขาต!อใช-
งาน และมีเส-นตรงอยู!ด-านบนขดลวด 2 เส-น ภาพท่ี 3.2 (ค) แสดงสัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยวนําแบบท่ีใช-
แกนเฟอร6ไรท6 มีลักษณะเป:นขดลวดมีขาต!อใช-งาน และมีเส-นประอยู!ด-านบนขดลวด 2 เส-น ภาพท่ี 3.2 
(ง) แสดงสัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยวนําแบบปรับค!าได- มีลักษณะคล-ายกับแบบท่ีใช-แกนเฟอร6ไรท6 แต!
ต!างกันตรงท่ีมีลูกศรพาดหมายถึงสามารถปรับค!าได- 

 

 

ภาพท่ี 3.2 สัญลักษณ6ของตัวเหนี่ยว 

จากการทดลองของไมเคิลฟาราเดย6 และเฮนรี่เฮริตสรุปว!า สนามแม!เหล็กเคลื่อนท่ีตัดผ!านขดลวด 
ทําให-เกิดการเหนี่ยวนําแรงดันภายในขดลวด ถ-าต!อมิเตอร6แบบมีค!า 0 อยู!ตรงกลาง เข็มของมิเตอร6จะ
แสดงค!าเพ่ิมข้ึนไปทางบวกหรือลดลงมาทางด-านลบ ข้ึนอยู!กับทิศทางของสนามแม!เหล็ก หรือในกรณีท่ี
ใช-ตัวนําเคลื่อนท่ีตัดผ!านสนามแม!เหล็ก ก็จะเกิดการเหนี่ยวนําแรงดัน ถ-าเคลื่อนท่ีไปทางขวา เข็มมิเตอร6
ก็จะเบ่ียงเบนไปทางด-านบวก แต!ถ-าเคลื่อนตัวนําไปทางด-านซ-าย เข็มมิเตอร6ก็จะเบ่ียงเบนกลับทิศทางไป
ยังด-านลบแสดงดังในภาพท่ี 3.3 

 

 

ภาพท่ี 3.3 การทดลองตัวเหนี่ยวนํา 

ในกรณีท่ีเราปVดสวิตช6เพ่ือจ!ายแรงเคลื่อนให-กับวงจรไฟฟ<าจะเกิดสนามแม!เหล็กในขดลวดขดแรก 
(Coil 1) มีผลทําให-เกิดการเหนี่ยวนําแรงดันมายังขดลวด 2 (Coil 2) เข็มของมิเตอร6จะแสดงค!าเพ่ิมข้ึน 
แต!ในกรณีท่ีเปVดสวิตช6ทําให-วงจรต!อไม!ถึงกันจะมีผลทําให-เข็มของมิเตอร6แสดงค!าลดลงดังแสดงในภาพท่ี 
3.4 
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ภาพท่ี 3.4 การเหนี่ยวนําจากตัวท่ี 1 ไปยังตัวท่ี 2 

3.3 ชนิดของตัวเหน่ียวนํา 

ตัวเหนี่ยวนําท่ีผลิตออกมาในป�จจุบันมีหลายแบบหลายขนาด วัสดุท่ีใช-ทําแกนท่ีนิยมก็คือ แกน
อากาศ, แกนเหล็ก และแกนเฟอร6ไรท6 เราสามารถแบ!งตัวเหนี่ยวนําได- 2 ประเภทใหญ! ๆ คือ ตัว
เหนี่ยวนําแบบค!าคงท่ี (Fixed inductors) และตัวเหนี่ยวนําแบบปรับค!าได- (Variable inductors) 

 

3.3.1 ตัวเหนี่ยวนําแบบค:าคงท่ี  

ตัวเหนี่ยวนําแบบค!าคงท่ี (Fixed inductors) คือตัวเหนี่ยวนําท่ีไม!สามารถเปลี่ยนแปลงค!า
ได- โดยปกติตัวเหนี่ยวนําประเภทนี้ ทํามาจากขดลวดทองแดง แกนท่ีใช-พันขดลวดจะมีปลายลวดยื่น
ออกมาท้ังสองข-าง รูปร!างโดยท่ัวไปจะเป:นแกนยาวแบบทรงกระบอก มีชื่อเรียกแตกต!างกัน เช!น โซลิ
นอยด6 เซอร6เฟสเมาส6 โช^ค ทอร6รอยด6 และแบบแถบสี ฯลฯ เป:นต-น 

3.3.2 ตัวเหนี่ยวนําแบบปรับค:าได�  

ตัวเหนี่ยวนําแบบปรับค!าได- (Variable inductors) นิยมใช-ในเครื่องรับวิทยุ ค!าการ
เหนี่ยวนําจะเปลี่ยนแปลงไปตามการเคลื่อนท่ีของแกนหมุน ท่ีสามารถปรับสกรูเลื่อนตําแหน!งของ
ขดลวดให-เข-าหรือออก เพ่ือเปลี่ยนค!าของความเหนี่ยวนํา ถ-าแกนเคลื่อนท่ีออกมานอกสุด ค!าความ
เหนี่ยวนําจะมีค!าตํ่า แต!ถ-าหมุนสกรูให-แกนเคลื่อนท่ีเข-าไปในขดลวดมาก จะทําให-ค!าความเหนี่ยวนํามาก
ข้ึนตามไปด-วย ในการปรับควรใช-เครื่องมือท่ีทําด-วยพลาสติก หรืออุปกรณ6จําพวกท่ีไม!ใช!โลหะ เนื่องจาก
วัสดุท่ีทํามาจากโลหะจะไปรบกวนการเกิดสนามแม!เหล็ก และมีผลต!อค!าความความเหนี่ยวนําได- 

 

 

ภาพท่ี 3.5 ตัวเหนี่ยวนําแบบปรับค!าได- 
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3.4 ป=จจัยที่มีผลต:อค:าความเหน่ียวนํา 
 

ค!าความเหนี่ยวนําจะมีค!ามากหรือน-อยข้ึนอยู!กับตัวแปร 4 ประการคือ 
 

 
ภาพท่ี 3.8 ป�จจัยท่ีมีผลต!อความเหนี่ยวนํา 

 

3.4.1 จํานวนรอบของขดลวดเขียนแทนด-วยอักษร N ถ-าจํานวนรอบของขดลวดมีปริมาณมาก ก็
จะทําให-เกิดค!าความเหนี่ยวนํามากข้ึนตามไปด-วย ค!าความเหนี่ยวนําจะแปรผันตรงกับจํานวนรอบของ
ขดลวด 

3.4.2 วัสดุท่ีนํามาทําเป:นแกน เขียนแทนด-วยสัญลักษณ6 u วัสดุท่ีนํามาทําเป:นแกนมีหลายชนิด
เช!น อากาศ เหล็ก เฟอร6ไรท6 โคบอล ฯลฯ เป:นต-น แต!ละชนิดจะมีคุณสมบัติในการเพ่ิมความเข-ม
สนามแม!เหล็ก ท่ีเรียกว!าความซาบซึม (Permeability) แตกต!างกัน ในกรณีท่ีมีความซาบซึมมากก็จะทํา
ให-เกิดค!าความเหนี่ยวนํามาก ค!าความเหนี่ยวนําจะแปรผันตรงกับความซาบซึมของแกน 

3.4.3 พ้ืนท่ีหน-าตัดของแกน เขียนแทนด-วยอักษร A ถ-าพ้ืนท่ีของแกนมีปริมาณมาก ก็จะทําให-
เกิดค!าความเหนี่ยวนํามากข้ึนตามไปด-วย ค!าความเหนี่ยวนําจะแปรผันตรงกับพ้ืนท่ีของแกน 

3.4.4 ความยาวของแกน เขียนแทนด-วยอักษร l ถ-าความยาวของแกนมีปริมาณมาก ก็จะทําให-
เกิดค!าความเหนี่ยวนําน-อย ค!าความเหนี่ยวนําจะแปรผกผันกับความยาวของแกน 

จากป�จจัยท้ัง 4 ประการจึงสามารถหาสัมพันธ6ของค!าความเหนี่ยวนําได-ว!า 
 

2

=
N A

L
l

µ
                                              (3.1) 

 

เม่ือ L  คือ ค!าความเหนี่ยวนํา (เฮนรี่) 
 N คือ จํานวนรอบของขดลวด (รอบ) 
 µ คือ ค!าความซาบซึมของวัสดุ 
 A คือ พ้ืนท่ีหน-าตัดของแกน (ตารางเมตร) 
 l  คือ ความยาวของแกน (เมตร) 

 

ตัวอย:างท่ี 3.1 กําหนดให-ตัวเหนี่ยวนําในภาพท่ี 3.9 มีความยาวของแกนเท!ากับ 0.1 เมตร และมีค!า
ความซาบซึมเท!ากับ 0.25 x 10-3 จํานวนของขดลวดท่ีพันเท!ากับ 20 รอบ พ้ืนท่ีหน-าตัดเท!ากับ 0.1 
ตารางเมตร จงหาค!าความเหนี่ยวนํา 
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ภาพท่ี 3.9 ตัวเหนี่ยวนํา 
 

วิธีทํา ค!าความเหนี่ยวนําเขียนได-ว!า 
 

2
µ

=
N A

L
l

                                              (3.2) 

 

แทนค!าตัวแปรต!าง ๆ ในสมการท่ี 3.2 ได-ว!า 
 

2 320 0.25 10 0.1

0.1

−
× × ×

=L                                     (3.3) 

 

ค!าความเหนี่ยวนํามีค!าเท!ากับ 100 mH 
 

ตัวอย:างท่ี 3.2 กําหนดให-ตัวเหนี่ยวนําในภาพท่ี 3.10 มีค!าความเหนี่ยวนํามีค!าเท!ากับ 62.5 mH ความ
ยาวของแกนเท!ากับ 0.2 เมตร จํานวนของขดลวดท่ีพันเท!ากับ 10 รอบ พ้ืนท่ีหน-าตัดเท!ากับ 0.5 ตาราง
เมตร จงหาค!าความซาบซึมของแกน 
 

วิธีทํา ค!าความเหนี่ยวนําเขียนได-ว!า 
 

2=
Ll

N A
µ                                              (3.4) 

 

 
 

ภาพท่ี 3.11 ตัวเหนี่ยวนํา 
 

แทนค!าตัวแปรต!าง ๆ ในสมการท่ี 3.2 ได-ว!า 
 

3

2

62.5 10 0.2

10 0.5
µ

−
× ×

=
×

                                    (3.5) 

 

ค!าความซาบซึมของแกนเท!ากับ 0.25 x 10-3 
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3.5 การอ:านค:าตัวเหน่ียวนํา 
 

ตัวเหนี่ยวนําจะมีคุณสมบัติในการเหนี่ยวนําทางไฟฟ<าโดยเกิดข้ึนในรูปของสนามแม!เหล็ก ภายใน
ตัวเหนี่ยวนํามีค!าท่ีเรียกว!า ค!าความเหนี่ยวนํา (Inductance) มีหน!วยเป:นเฮนรี่ (Henry) รายละเอียด
ต!าง ๆ สามารถแสดงค!าได-ดังนี้ 

 
ค!าความเหนี่ยวนํา มักแสดงโดยการพิมพ6ค!าลงบนตัวเหนี่ยวนํา แสดงเป:นรหัสตัวเลข หรือแสดง

เป:นแถบสีแบบตัวต-านทาน ส!วนค!าความผิดพลาดในกรณีการพิมพ6ค!าหรือใช-รหัสตัวเลขนั้นจะมีการพิมพ6
เป:นตัวอักษร ดังนี้ 

 
กรณีพิมพ6ค!าบนตัวเหนี่ยวนําถ-าค!าความเหนี่ยวนําไม!เกิน 100 uH จะใช-ตัวเลข 3 ตัวและใช- R 

แทนจุดทศนิยมดังนี้ 

 
กรณีพิมพ6ค!าบนตัวเหนี่ยวนําถ-าค!ามากกว!า 100 uH ข้ึนไป จะใช-ตัวเลข 4 ตัว โดยตัวท่ี 1-3 ให-

อ!านค!าตามตัวเลขท่ีพิมพ6 ส!วนตัวท่ี 4 แสดงเลขยกกําลังหรือตัวเติมศูนย6ดังตัวอย!าง 

 
กรณีแสดงเป:นรหัสตัวเลข จะใช-ตัวเลข 3 ตัวโดยตัวท่ี 1-2 ให-อ!านค!าตามตัวเลขท่ีพิมพ6 ส!วนตัวท่ี 

3 แสดงเลขยกกําลังหรือตัวเติมศูนย6ดังตัวอย!าง 
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กรณีแสดงเป:นแถบสีแบบตัวต-านทานดังแสดงในภาพท่ี 3.6 และ 3.7 อาจจะมีลักษณะเป:นแถบ 
3 สี แถบ 4 สี หรือแสดงเป:นจุด อ!านค!าเป:นหน!วย uH แต!การอ!านค!ายังมีลักษณะ คล-ายกับการอ!านค!า
แถบสีของตัวต-านทาน ซ่ึงรหัสแถบสีแสดงในตารางท่ี 3.1 

 

ภาพท่ี 3.6 ตัวเหนี่ยวนําแสดงค!าด-วยแถบสี 

 

ภาพท่ี 3.7 ตัวอย!างตัวเหนี่ยวนําแสดงค!าด-วยแถบสี 

ตารางท่ี 3.1 รหัสแถบสีของตัวเหนี่ยวนํา 
 

สี แถบท่ี 1 ตัวตั้ง แถบท่ี 2 ตัวตั้ง แถบท่ี 3 ตัวคูณ 

ดํา 0 0 1 
น้ําตาล 1 1 10 
แดง 2 2 102 
ส-ม 3 3 103 

เหลือง 4 4 104 
เขียว 5 5 105 
น้ําเงิน 6 6 106 
ม!วง 7 7 107 
เทา 8 8 108 
ขาว 9 9 109 
ทอง จุดทศนิยม จุดทศนิยม 10-1 
เงิน - - 10-2 

 

กรณีท่ีตัวเหนี่ยวนําเป:นแบบ 4 แถบสี แถบสีท่ี 1 และ 2 จะเป:นตัวต้ัง แถบสีท่ี 3 จะเป:นตัวคูณ 
และแถบสีท่ี 4 จะแสดงเปอร6เซ็นต6ค!าผิดพลาด โดยท่ีสีทองแสดงค!าผิดพลาด บวกลบไม!เกิน 5 
เปอร6เซ็นต6 สีเงินบวกลบไม!เกิน 10 เปอร6เซ็นต6 
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3.6 การต:อวงจรตัวเหน่ียวนํา 

การต!อวงจรตัวเหนี่ยวนํามีอยู! 3 แบบคือ วงจรอนุกรม วงจรขนาน และวงจรผสม มีลักษณะ และ
รายละเอียดคล-ายกับการต!อตัวต-านทาน  

3.6.1 วงจรอนุกรม 

การต!อวงจรอนุกรม คือการนําเอาตัวเหนี่ยวนําต้ังแต! 2 ตัว ข้ึนไปมาต!ออนุกรมหรืออันดับ 
การต!อลักษณะนี้เป:นการเพ่ิมความยาว ให-กับขดลวด มีผลทําให-ค!าความเหนี่ยวนํารวมเพ่ิมข้ึน ค!าความ
เหนี่ยวนํารวมหาได-จากสูตร 

 

1 2 3= + + + +⋯T nL L L L L                                   (3.6) 
 

3.6.2 วงจรขนาน 
 

การต!อวงจรขนาน คือการนําเอาตัวเหนี่ยวนําต้ังแต! 2 ตัว ข้ึนไปมาต!อขนานกัน ค!าความ
เหนี่ยวนํารวมท้ังหมด จะมีค!าน-อยกว!าค!าความเหนี่ยวนําของตัวเหนี่ยวนําท่ีมีค!าน-อยท่ีสุดท่ีต!ออยู!ในวงจร 
ค!าความเหนี่ยวนํารวมหาได-จากสูตร 

 

1 2 3

1 1 1 1 1
= + + + +⋯

T nL L L L L
                                  (3.7) 

 

3.6.3 วงจรผสม 
 

การต!อวงจรผสม คือการนําเอาตัวเหนี่ยวนํามาต!ออนุกรมและขนานกัน ค!าความเหนี่ยวนํา
รวมท้ังหมด จะต-องมีการวิเคราะห6ว!าต!อกันในลักษณะใด การคํานวณค!าจะใช-วิธีเดียวกับการต!อวงจร
ผสมของตัวต-านทาน 

 
ตัวอย:างท่ี 3.3 ตัวเหนี่ยวนําต!ออนุกรมดังแสดงในภาพท่ี 3.8 จงหาค!าความเหนี่ยวนํารวม 

 
ภาพท่ี 3.8 ตัวเหนี่ยวนําต!ออนุกรม 

วิธีทํา   

1 2 3 4TL L L L L= + + +                                           (3.8) 
 

                                  1 2 1.5 5 9.5mHTL = + + + =  
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ตัวอย:างท่ี 3.4 ตัวเหนี่ยวนําต!ออนุกรมดังแสดงในภาพท่ี 3.9 จงหาค!าความเหนี่ยวนํารวม 

 
ภาพท่ี 3.9 ตัวเหนี่ยวนําต!ออนุกรม 

วิธีทํา   

1 2 3 4TL L L L L= + + +                                           (3.9) 
 

                                  5 2 10 1 18mHTL = + + + =  
 

ตัวอย:างท่ี 3.5 ตัวเหนี่ยวนําต!อขนานดังแสดงในภาพท่ี 3.10 จงหาค!าความเหนี่ยวนํารวม 
 

 
 

ภาพท่ี 3.10 ตัวเหนี่ยวนําต!อแบบขนาน 

วิธีทํา  หาค!า LT 

1 2 3

1 1 1 1

TL L L L
= + +                                         (3.10) 

 

                                                    
1 1 1

10 5 2
= + +  

 

                                                    
1 2 5

10

+ +
=  

 

                                                 LT = 1.25 mH 
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ตัวอย:างท่ี 3.6 ภาพท่ี 3.11 แสดงตัวเหนี่ยวนําต!อแบบผสม กําหนดให-ตัวเหนี่ยวนําทุกตัวเท!ากับ 1 mH 
จงหาค!าความเหนี่ยวนํารวม 

 
 

ภาพท่ี 3.11 ตัวเหนี่ยวนําต!อแบบผสม 
 

วิธีทํา  หาค!า LT1 
4 5

1
4 5

T

L L
L

L L
=

+
                                                  (3.7) 

 

                                      
1mH 1mH

0.5mH
1mH 1mH

x
= =

+
 

หาค!า LT2 
 

                                 LT2 = LT1 + L3 
 

                                      = 0.5 mH + 1 mH = 1.5 mH 
 

หาค!า LT2 
 

                                 LT3 = LT2//L2 = 1.5 mH // 1 mH = 0.67 mH 
 

หาค!า LT 
 

                                  LT = L1 + LT3 + L6  
 

                                      = 1 mH + 0.67 mH + 1 mH = 2.67 mH 
 

3.7 การตรวจสอบตัวเหน่ียวนํา 
 

การตรวจสอบตัวเหนี่ยวนําว!ามีสภาพดีหรือชํารุดสามารถตรวจสอบได-โดยใช-มัลติมิเตอร6ตั้งย!านวัด
โอห6ม แล-วใช-สายวัดต!อกับขาของตัวเหนี่ยวนําท้ังสองด-าน ผลท่ีเกิดข้ึนมี 3 กรณีดังนี้ 

 

3.7.1 กรณีท่ีเข็มของมิเตอร6ไม!ข้ึนหรืออยู!ในตําแหน!งของอนันต6 แสดงว!าตัวเหนี่ยวนําขาด 
 

3.7.2 กรณีท่ีเข็มของมิเตอร6เบ่ียงเบนจนเข-าใกล- 0 หรือเป:น 0 แสดงว!าตัวเหนี่ยวนําช็อต 
 

3.7.3 กรณีเข็มของมิเตอร6เบ่ียงเบนให-เห็นค!าความต-านทาน แสดงว!าเป:นตัวเหนี่ยวนําท่ีดี 
สามารถนําไปใช-งานได- 
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ภาพท่ี 3.12 ตัวเหนี่ยวนําขาด 

 

 
ภาพท่ี 3.13 ตัวเหนี่ยวนําช็อต 
 

 
ภาพท่ี 3.14 ตัวเหนี่ยวนําปกติ 

 
3.8 การประยุกต"ใช�ในงานต:าง ๆ 
 

เราสามารถนําตัวเหนี่ยวนําไปประยุกต6ใช-ในงานต!าง ๆ เพ่ือประโยชน6ในการใช-งานทางด-าน
อิเล็กทรอนิกส6ดังตัวอย!างต!อไปนี้ 

3.8.1 ใช-ในการป<องกันความถ่ีวิทยุเข-ามารบกวนแหล!งจ!ายไฟฟ<ากระแสตรง ท่ีเรียกว!า อาร6เอฟ
โช-ค (Radio frequency choke; RF choke) ซ่ึงหมายถึงตัวเหนี่ยวนําท่ีใช-ป<องกันสัญญาณความถ่ีวิทยุ
ไม!ให-ผ!านไป ในขณะเดียวกันก็ปล!อยให-สัญญาณกระแสตรง และสัญญาณความถ่ีตํ่าเช!นสัญญาณเสียง
ผ!านไปได- อาร6เอฟโช-คมีรูปร!าง และชื่อเรียกต!าง ๆ กันดังแสดงในภาพท่ี 3.15 
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ภาพท่ี 3.15 ตัวเหนี่ยวนําถูกนําไปประยุกต6ใช-งานต!าง ๆ 
 

3.8.2 ใช-ในงานรับความถ่ีวิทยุในวิทยุแบบ AM ในลักษณะของคอยล6อากาศ (Antenna coil) 
และคอยล6ออสซิลเลเตอร6 (Oscillator coil) 

3.8.3 ทําเป:นขดลวดโซลินอยด6 สําหรับโซลินอยด6ท่ีแรงดึงไม!มากนัก นิยมทําเป:นกลอนล็อกประตู 
ชูป<ายโฆษณาแบบเปลี่ยนข-อความได- และใช-กับกลไกของเล!นอิเล็กทรอนิกส6ต!าง ๆ เช!น หุ!นยนต6 รถเด็ก
เล!น กลไกอินเตอร6ล็อกของเครื่องหยอดเหรียญต!าง ฯลฯ เป:นต-น 

 
ภาพท่ี 3.16 ตัวเหนี่ยวนําถูกนําไปประยุกต6ใช-งานต!าง ๆ 
 
แบบฝHกหัดท�ายบท  
1. ให-นักศึกษาอ!านค!าความเหนี่ยวนําในภาพท่ี 3.17  
 

              
                           (ก)           (ข)          (ค)                        (ง) 
ภาพท่ี 3.17 ตัวเก็บประจุค!าต!าง ๆ 
 
2. ภาพท่ี 3.18 แสดงวงจรตัวเหนี่ยวนําต!อแบบผสม กําหนดให-ตัวเหนี่ยวนําท้ังหมดเท!ากับ 1 mH จงหา

ค!าความเหนี่ยวนํารวม LAB LAC LBC LBD และ LCD 
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ภาพท่ี 3.18 วงจรตัวเก็บประจุแบบผสม 
 
3. กําหนดให-ตัวเหนี่ยวนํามีแกนยาวเท!ากับ 0.2 เมตร มีพ้ืนท่ีหน-าตัดเท!ากับ 0.2 ตารางเมตร ค!าความ

ซาบซึมเท!ากับ 0.25 x 10-3 จํานวนของขดลวดท่ีพันเท!ากับ 10 รอบ จงหาค!าความเหนี่ยวนํา 
4. ตัวเหนี่ยวนํามีแกนยาวเท!ากับ 0.2 เมตร มีพ้ืนท่ีหน-าตัดเท!ากับ 0.2 ตารางเมตร ค!าความซาบซึม

เท!ากับ 0.25 x 10-3 ค!าความเหนี่ยวนําเท!ากับ 25 mH จงหาจํานวนรอบของขดลวด 
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