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موتور سنکرون

مقدمه 
ساختمان

     موارد کاربرد     
     مزايا معايب    



موارد کاربرد موتور سنکرون

موتورهاي القائي ارجهيت         در توانهاي بالاي يک مگاوات اين موتورها از نظر قيمت و قابليت بر                     -۱
.داشته و بکار مي روند     

يکي براي گرداندن بارهاي مکانيکي           :  در کارخانه از اين موتورها به دو دليل استفاده مي شود              -۲
. که نياز به به سرعت ثابت دارند و ديگر براي اصلاح ضريب توان                  



مزايا و معايب موتورهاي سنکرون   

: مزايا 
 يکي از مزاياي موتور سنکرون آنست که همواره با يک سرعت ثابت                 -۱

 کار مي کند و در هر گشتاوري که بخواهيم يا به هيچ وجه کار نمي کند               
 يا اينکه با يک سرعت ثابت کار مي کندچنين خصوصيتي را مي توان با                   

: مشخصة روبرو نشان داد    
.  نسبت به موتورهاي القائي بيشتر قابل کنترل مي باشند           -۲
انند  در ضريب توانهاي مختلف مي توانند کار کنند ، بعبارت ديگر هم مي تو                -۳

. توليد کننده و هم مصرف کنندة توان راکتيو باشند       
 راندمان بالائي دارند         -۴

: معايب 
 گشتاور راه اندازي ندارند         -۱
و نياز به تعمير و نگهداري        ) در توانهاي پائين      ( پيچيدگي ساختمان ، قيمت بالا       -۲

از ديگر معايب آنند      
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مکانيزم عملکرد موتور سنکرون 
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بت در فضاي موتور شکل مي گيرد      در اثر برقراري جريان الکتريکي در استاتور ميدان دواري با دامنة ثا               

: متغييري است که با زمان و متناسب با سرعت سنکرون تغيير مي کند          θ
به دنبال آن شروع به      )  درنتيحه خود روتور    (با چرخش ميدان مغناطيسي روي استاتور ، ميدان روتور          

.گردش مي کنند  

-



مشکلات راه اندازي موتور سنکرون

چرا ؟ . موتور سنکرون گشتاور راه اندازي ندارد    
 اين سرعت زياد مانع         آنجا که ميدان مغناطيسي چرخان استاتور با سرعت بسيار زيادي مي چرخد                 از

 کند لذا موتور سنکرون     مي شود که روتور بعلت وجود لختي ، بتواند به دنبال آن شروع به چرخش             
.راه اندازي نمي شود       

: روشهاي راه اندازي موتور سنکرون 
کاهش فرکانس تغذية استاتور         -۱
) راه اندازي به صورت موتور القائي             (   روش استفاده از دمپر    -۲
 استفاده از محرک مکانيکي خارجي       -۳



مدار معادل يک فاز از موتور سنکرون   
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ه در آن   اين مدار معادل همان مدار معادل ژنراتور سنکرون است با اين تفاوت ک                  
. جهت جريان عکس شده است       



دياگرام برداري موتور تحت شرايط بار ثابت و تحريکهاي متفاوت     
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کار موتور در تحريک ثابت و با بار متغيير      
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در اين شکل ما بار يک موتور سنکرون را در تحريک              
ملاحظه مي شود که زاوية قدرت         . ثابت زياد کرده ايم      

 زياد مي شود اما توان راکتيو جذب شده توسط موتور           
 نيز زياد شده ، چرا ؟       

δ

اگر بار بطور ناگهاني از    به     تغيير کند              
موتور ابتدا چند بار نوسان کرده سپس         

 در     ساکن ميشود، اين موضوع در صفحة           
. بعد نشان داده شده است      
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نوسان ميراي موتور حول يک حالت پايدار 
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پخش توان در موتور سنکرون
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 خروجي توان مكانيكي

تلفات 
تلفاتمكانيكي 

تلفات مسي  هسته
)تحريك+ استاتور  (

 وروديتوان الكتريكي
cosφPhIPh3VPin =

مي توان در نظر گرفت تلفات ديگري هم وجود دارد که که جاي خاصي براي آن در نمودار بالا ن
. رودي در نظر مي گيرند اين تلفات ، تلفات پراکنده نام دارد که مقدار آن را يک درصد توان و 

در حالت ماندگار تلفات هستة روتور صفر است
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کندانسور سنکرون

کندانسور سنکرون ، ماشين سنکروني است که محور خروجي ندارد ،  
 يعني بدون بار کار مي کند و با تنظيم تحريک مي تواند بصورت مولد

  . يا مصرف کننده توان راکتيو عمل کند 
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