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คำอธิบายสัญลักษณ์และคำย่อ 

 
EV Conversion = การแปลงรถยนต์ที่ใช้น้ำมันให้เป็นรถยนต์ไฟฟ้า (Electric Vehicle  
   Conversion)   
CAN  = เป็นโปรโตคอลการสื่อสารที่ใช้ในรถยนต์ (Controller Area Network) 
PWM  = การปรับความกว้างพัลส์ (Pulse Width Modulation) 
ATV  = ยานพาหนะท่ีวิ่งได้ในทุกสภาพภูมิประเทศ (All-Terrain Vehicle) 
LPF  = วงจรกรองความถี่ต่ำ (Low Pass Filter) 
PLC  = ตัวควบคุมลอจิกแบบโปรแกรมได้ (Programmable Logic Controller) 
V  = หน่วยของแรงดันไฟฟ้า 
Hz  = หน่วยของความถ่ี 
W  = หน่วยของกำลังไฟฟ้า(วัตต์) 
s  = หน่วยของเวลา(วินาที) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


