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) دوبل ( مضاعف سنجابی قفسه رتور
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A کلاس هاي موتور
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B کلاس موتورهاي
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C کلاس هاي موتور



کی
تری

الک
ي 

 ها
ین

ماش
2

    
    

س
در

م
 :

جاه
روز

ی فی
گان

گر
تر 

دک

91

D کلاس هاي موتور
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القایی موتور سرعت کنترل
 خواهد رونسنک سرعت حوالی در شود وصل ثابتی ولتاژ و فرکانس به القایی اگرموتور•

 در .کرد اهدخو تغییر کم خیلی میزان به سرعت, کند تغییر بار در گشتاور واگر چرخید
: آن تلفمخ وروشهاي نیازمندیم سرعت تغییر از وسیعی ي محدوده به صنعت در حالیکه

قطبها تغییر•
ولتاژ تغییر•
  فرکانس کنترل•
رتور مقاومت کنترل•
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  قطبها تغییر :القایی موتور سرعت کنترل

 عکس رابطه قطبها تعداد با ) رتور وسرعت ( دوار میدان سرعت       بطه را طبق•
 سرعت دو با پس کند می تبعیت 1 به2  نسبت از قطبها تعداد تغییر "معمولا .دارد

 "املاک پیچی سیم بادو ( سرعت دو موتورهاي راندمان البته.شد خواهیم مواجه سنکرون
چرا؟ است پایین ) مستقل

. است سرعت کنترل جهت قطبها تغییر از خاصی حالت دالاندر اتصال :نکته•
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 ولتاژ تغییر :القایی موتور سرعت کنترل
  ولتاژ ردنک زیاد و کم با است متناسب ولتاژ مجذور با القایی موتور گشتاور•

  عتهايسر کرده حرکت بالا و پایین سرعت-گشتاور  مشخصه موتور ورودي
 رانشان وشر این با پنکه سرعت کنترل زیر شکلهاي :آید می بدست مختلفی

  . دهند می
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 ولتاژ تغییر :القایی موتور سرعت کنترل

 رزی روشهاي ولتاژ تغییر براي
:است عملی

 یسینوس آن خروجی که اتوترانس از استفاده  . 1
)a(شکل مطابق  است کامل

 باز لقهح تریستوري ها کننده کنترل از استفاده  .2
 در که )b( شکل مطابق سینوسی غیر خروجی با

 بالاي هارمونیکهاي حذف براي بزرگ موتورهاي
 و صافی کننده کنترل و موتورها بین ,جریان
.دهند می قرار فیلتر

 لقهح تریستوري هاي کننده کنترل از استفاده  .3
 و        مرجع سرعت بین تفاضل  که بسته
 آتش زاویه تغییر  باعث  n واقعی سرعت

)c(شکل .شود می تریستورها
setn
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 ولتاژ تغییر :القایی موتور سرعت کنترل

تھبا سلف چند سر و کلید چند حالسقفی مدار الکتریکی پنکھ 

، ولتاژ نامی به موتور تک فاز با خازن )1(در وضعیت  Sو قرار دادن کلید  Fدر مدار شکل بالا با وصل فیوز مینیاتوري 
سیم پیچ هاي کاهش   Sکلید ) 5(تا ) 2(در وضعیت هاي . دائم کار پنکه می رسد و پنکه با سرعت زیاد می چرخد

به ترتیب با موتور پنکه سري می کند و سرعت پنکه را  (D4-D5(و  D3-D4)، (D2-D3)، (D1-D2)( سرعت
با  قرار دارد، پنکه با کمترین سرعت می چرخد چون تمام سیم پیچ سلف 5وقتی کلید در وضعیت . کاهش می دهد

.موتور سري می شود، جریان موتور به حداقل می رسد

http://www.stephelp.ir/

http://www.stephelp.ir/
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:کنترل همزمان ولتاژ و فرکانس 

روي تغییر فقط بر                 طبق رابطه تقریبی  

 اثرات نامطلوبی برروي میدان دوار, فرکانس منبع

طبها  لذا براي ثابت نگه داشتن شار و میدان دوار ق.دارد

نند از کنترل همزمان ولتاژ و فرکانس استفاده می ک, 

.ثابت می گویند      و این روش را  

  فرکانس کنترل :القایی موتور سرعت کنترل

 تغییر جهت .دارد مستقیم رابطه تغذیه منبع فرکانس با موتور سرعت           رابطه طبق•
 کمک بهAC  رقب یکسوساز ابتدا که صورت این به نیازمندیم واینورتر یکسوساز به فرکانس

 الکترونیک کلید کمک به را  DC برق اینورتر پس . کرد تبدیل  DC  برق به هادیها نیمه
.دهد می تغییر دلخواه فرکانس با  AC برق بر قدرت
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   فرکانس کنترل:القایی موتور سرعت کنترل

.است شده داده نشان متغیر فرکانسهاي در فاز سه القایی موتورهاي سرعت و گشتاور مشخصه شکل در•

 يفرکانسها در شود می حاصل اینورتر توسط که است مقداري حداکثر موتور پایانه ولتاژ ,  مبناي فرکانس در
   فرکانس زیر ناحیه در پس شود می داشته نگه ثابت Iبه نسبت V تغییر با ,هوایی فاصله شار  زیر

 فرکانس با متناوسب توان نمی را V دیگر       از بیش فرکانسهاي در . شود می داشته نگه ثابت ماکزیمم گشتاور
یابد می کاهش نیز ماکزیمم گشتاور و یافته کاهش هوایی شکاف شار لذا داد افزایش

                        : کلی حالت در

 است ثابت گشتاور ناحیه   تا صفر فرکانس از     

.دباش می ثابت توان ناحیه بالا به     فرکانس از

 سرعتهاي نزدیک در مختلف سرعت 8  ترتیب بدین•
. آید می بدست مربوطه سنکرون
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   فرکانس کنترل:القایی موتور سرعت کنترل

:بسته حلقه کنترل سیستم•

 که دهد می اننش را مسئله این  )بعد صفحه(شکل . دارد وجود بک فید بسته حلقه سیستمهاي در•
 ابتدا در که . شود می بررسی ,ثابت    در عملکرد و »لغزش فرکانس « تنظیم شکل این در

 در لغزش فرکانس اگر کند می ایجاد را ) لغزش سرعت ( مرجع سرعت و موتور سرعت اختلاف
 کننده نظیمت یک توسط باشد ) ماکزیمم  گشتاور به مربوط فرکانس ( پرتگاهی فرکانس حوالی
 حال دشو پرتگاهی فرکانس از کمتر کنیم می مجبور را لغزش فرکانس و کرده محدود لغزش

 در . ندک ایجاد را استاتور فرکانس تا  شده جمع        رتور سرعت فرکانس با لغزش فرکانس
 یکسوساز توسط شده ایجاد ولتاژ که کند می کاري که دارد وجود تابع ژنراتور یک دیاگرام بلوك
.باشد مناسب ثابت        در موتور عملکرد براي , شده کنترل
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   فرکانس کنترل:القایی موتور سرعت کنترل

:بسته حلقه کنترل سیستم•
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رتور مقاومت کنترل:القایی موتور سرعت کنترل

 می , یالقای موتورهاي رتور بندي سیم مدار به ) رئوستا ( متغیر مقامت افزودن با•
 . کرد کنترل را سرعت توان

 رعتس , بار مشخصه به توجه با گردد زیاد رتور مدار اهمی مقامت اگر شکل طبق•
 دازيان راه جریان البته و شود می زیاد نیز اندازي راه گشتاور و شود می کم موتور

. است مطلوب که یابد می کاهش نیز


