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موتورهاي سنكرون تكفاز  -8

 كه سرعت آنها ثابت است و گشتاور آنها متأثر        اين استويژگي موتورهاي سنكرون  
. باشد  مياز بارآنها ن

موتورهاي سنكرون تكفاز   

 هيسترزيس   هايموتور

كتانسيلوموتورهاي ر 

 مغناطيس دائم    هايموتور

 هيسترزيسموتورهاي

موتور هيسترزيس، موتور سنكرون بدون      
قطبهاي برجسته و بدون تحريك جريان   
مستقيم در روتور است و بنا به خاصيت تلفات           
هيسترزيس القايي ناشي از ميدان گردان اوليه         

و در اثر      در ماده مغناطيسي هيسترزيس     
پس ماند مغناطيسي ثانويه، بطور عادي و با    

. سرعت سنكرون دوران مي نمايد   
موتورهاي هيسترزيس معمولاً در  رنج قدرت          
خروجي كمتر از يك اسب بخار بكار گرفته       

مي شوند 

w
w
w
.C
on
tr
ol
M
a
k
er
s.
ir



2

 هيسترزيسموتورهاي

 واناديم ريخته گري   -كبالت     ( نيمه سخت  روتور موتور هيسترزيس از مواد        
اين مواد معمولاً داراي حلقه هيسترزيس عريضي        . ساخته شده است   ) …شده و

.  هستند و معمولاً از قيمت بالائي بر خوردار هستند       
  رينگ هيسترزيس  از ماده مغناطيسي ويژه اي ساخته شده و اين رينگ روي                   

.  شوند يك استوانه غيرمغناطيسي قرار گرفته و تواما روي محور موتور سوار مي             
  رينگ هيسترزيس را معمولا از اتصال ورقه هاي نازك تشكيل دهنده روتور           

در اندازه هاي كوچكتر روتور ممكن است بصورت حلقه يكپارچه           . بدست مي آورند  
يا استوانه اي باشد  

 هيسترزيسموتورهاي

استاتور اين موتور داراي يك سيم پيچ 
( توزيع شده چند فازه مشابه موتور القايي 

.مي باشد) سه فاز يا تکفاز
از نوع خازن  در حالت تکفاز سيم پيچی 

 البته فاز ،دائم يا فاز شكسته خواهد بود
شكسته اي كه ديگر كليد گريز از مركز را 

.داردن
 

wبرش عرضی از یک موتور هیسترزیس
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يك   . روتور از دو قسمت تشكيل شده  است        
رينگ مغناطيسي از ماده مغناطيسي نيمه سخت            
كه عامل اصلي ايجاد گشتاور است و قسمت         

جنس ماده    . مركزي و يا قسمت نگهدارنده رينگ   
نگهدارنده رينگ تعيين كننده نوع موتور         

اگر ماده تشكيل دهنده از         . هيسترزيس مي باشد  
مواد مغناطيسي نرم با نفوذپذيري بالا ساخته      
شده باشد، موتور نوع شار شعاعي  خواهد بود و     
اگر از مواد غيرمغناطيسي ساخته شده باشد،        

.موتور نوع شار محيطي  خواهد بود   

ي گشتاور هيسترزيس را مي توان با انتخاب مواد مغناطيسي روتور كه دارا     
 و   Bh ، چگالي شارپسماند      Hcبيشترين مقدار ممكن نيروي مغناطيس زداي     

يك ماده ايده آل داراي يك حلقه هيسترزيس        . شكل متقارن باشد، افزايش داد
 alnicoموادي كه از جنس كبالت و اناديم و نوع      . مستطيلي شكل است  

w  .داراي حلقه اي مي باشند كه به ماده ايده آل نزديك است        
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جدول مشخصات مغناطيسي مواد بكار رفته در رينگ روتور موتور هيسترزيس

0/65-0/75 0/75-0/8 2/2-2/7  – W درصد  ٧-١٠ -Co درصد   ١٢
Mo درصد  ٢-٣

0/65-0/75 0/8-0/85 8-20  – W درصد  ٧-١٠ -Co درصد   ١٢
Mo درصد  ٢-٣

0/7 0/85 7-9/5  – W درصد  ٧-١٠ -Co درصد   ١٢
Mo درصد  ٢-٣

0/65-0/75 8/0-8/5 4-7  – W درصد  ٧-١٠ -Co درصد   ١٢
Mo درصد  ٢-٣

  ١٢٥٠-١١٥٠آب دادن در درجه حرارت   
و سرد كردن تدريجي و گرم كردن مجدد     

 درجه  ٦٠٠-٧٥٠در درجه حرارت  
سانتيگراد 

٠/٧-٥/٧ ٩/٠تا  2-3/2 W درصد  ١٤ -Co درصد   ١٢

- - ٥/٢-٧/٢ Co درصد   ٢٥

سرد كردن تدريجي و دوباره گرم كردن      
) آب دادن فلز  (آن 

٠/ ٦٨-٠/ ٧٥ - ٥/٣-٥/٦ Co درصد   ٣٥

٧/٠ درجه ٦٢٠-٤٢٠آب دادن فلز در دماي    ٨/٠ ٤-٢٠ V درصد  ١١ -Co درصد   ٥٣

٧/٠ درجه ٦٥٠-٥٠٠آب دادن فلز در دماي    ٠/ ٨٢ ٣/٣-٥/٧ V درصد   ٧ -Co درصد   ٥٣

72/. درجه ٦٥٠-٥٤٠آب دادن فلز در دماي    0/84 3-5 V درصد   ٥ -Co درصد   ٣٠

عمليات حرارتي  (Hc/Hm) (Br/Bm) Hm
تركيب شيميايي  

 ، روتور s=0 تا s=1بعلت داشتن يك گشتاور هيسترزيس ثابت در تمام پريود راه اندازي از 
جريان ورودي اين   . موتور هيسترزيس دريك رژيم كاري ملائم و بدون تكان ميـچرخد 
 بطور قابل صرفنظر موتورها در طي عملكرد از راه اندازي اتصال كوتاه تا عملكرد بي باري    

به اين دليل اين موتورها اغلب براي عملكرد    . تغيير مي كند)  درصد٣٠ تا ٢٠از ( كردني 
همچنين موتورهاي هيسترزيس از نظر طراحي ساده واز نظر           . متناوب مناسب هستند  

. عملكرد قابل اطمينان هستند  
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ي مـشابه  اين موتورها در سيتسم هاي ضبط صـوت، تكثيـر كننـده هـا و سـاير سيـستم هـا        
خصوصيت مهمي كه دراين سيستم ها بـسيار مهـم مـي باشـد، كـم بـودن           .استفاده مي شود  

بررسي مهمترين عوامل توليدكننـده نويزهـاي راديـويي و    .نويزهاي در رنج راديوئي مي باشد 
.ي كندمقايسه آن در بين انواع موتورهاي سنكرون انتخاب مناسب را آسان تر م

اي هيـسترزيس كـه از   با توجه به نكات ذكر شده، حداقل نويز راديوئي را مي توان در موتوره 
.  كـرد  مـشاهده نظر الكتريكي و مكانيكي داراي روتـور متقـارن بـا سـطح صـاف هـستند را                   

.وط ميشودبالاترين سطح نويز نيز به موتورهاي رلوكتانسي با قطبهاي برجسته مرب

 رانـدمان و ضـريب   در بين موتورهاي سنكرون، موتورهاي با آهن رباي دائـم داراي بـالاترين     
. قدرت  و كمترين حجم در مقايسه باتوان خروجي هستند

 وات، راندمان ١٠٠ تا ١٠ هرتز و در رنج توان خروجي بين   ٥٠با يك منبع تغذيه با فركانس       
. درصد مي باشد٨٠ تا ٤٠اين موتورها بين 

يح داده شـد در   موتور بعدي از اين جنبه، موتور هيسترزيس مي باشد كه همانطوركـه توض ـ        
تحت شرايط مشابه موتور    . هنگام حركت مانند موتورهاي سنكرون زير تحريك كار مي كنند         

موتورهـاي  .  درصد مـي باشـد  ٥٠ تا ٣٠آهنرباي دائم، موتور هيسترزيس داراي راندماني بين   
مان و ضريب قدرت   رلوكتانسي، در حالتي كه فاقد ميدان تحريك روتور باشند، كمترين راند          
 درصـد  ٤٠ تـا  ٢٠ را دارا مي باشند بطوريكه در حالت مشابه حالت فـوق رانـدمان آنهـا بـين      
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اين است كه ارزانتر از حالت آهنرباي دائم تمام            هيسترزيس   ويژگي موتور 
 آهنرباي دائم گشتاور راه اندازي       درصورتيكه     مي شود و گشتاور راه اندازي دارد       

 در     است،   ثابت ωn = ω تا   ω=0گشتاور اين موتور از حالت راه اندازي          . ندارد
ست و    حاليكه در خود موتورهاي سنكرون فقط در حالت كار نامي گشتاور ثابت ا   

.  ي دارند گشتاور متغير   ωnتا رسيدن به   

 گشتاور الكترومغناطيسي

Ph = Ploop . f. v v  : حجم ماده هيسترزيس
f  : فرکانس ميدان

Ploop = Kh Bmax
n

Ph = Kh f v Bmax
n
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 موتورهاي رلوكتانسي تكفاز

.   به دو دسته تقسيم مي شوند    يموتورهايي رلوكتانس 
Ø Synchronous Reluctance Motors
Ø Switched Reluctance Motors

δδ 2)11(
2

2

Sin
XX

vSin
X
EVP

dqd

−+=

: توان انتقالي ناشي از دو بخش بود  در موتورهاي رلوكتانسي   

تم  اگر در يك موتور سنكرون تحريك را نداشته باشيم پس توان انتقالي سيس           
 .رابطه زير را خواهد داشت    
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سته يـا  استاتور اين موتورها براي داشتن ميدان دوار لازم است كه نـوع فـاز شك ـ           
بايـد  نيز روتور  . خازن دائم باشد و در بعضي موارد مي تواند قطب چاكدار هم باشد            

qمغناطيسي در امتداد به نوعي ساخته شود كه مقاومت  , d  بيشترين اخـتلاف را 
.داشته باشد

δزاويه بين محور استاتور و محور طولي روتور است            .δ= 0بي باري 
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