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موتور القایی تک فاز 
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   درجه اختلاف دارند  90سیم پیچی استاتور شامل دو فاز است که با یکدیگر        

وتورهاي القایی دو فاز      م
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تکفاز    القائی   موتورهاي 

ساختمان موتور تکفاز
) ی هسته، قفس سنجاب  (رتور 

) یچ اصل ی م پ یک س یهسته،  (استاتور  

 :  و روتور از نوع قفس سنجابی است    بوده  اصلی پیچ   یک سیم  شامل استاتور فقط  در موتور تکفاز 



Fa=k ia Cosθ

ها سینوسی است  پیچی  مربوط به سیمmmf توزیع اینکه فرض با

ia=Im Cosωt
F=k Im Cosθ Cosωt

F=0.5 k Im [Cos( θ- ωt) + Cos( θ+ ωt)] 

 ثابتهاي  دامنهبا  )+F-, F( میدان جلوگرد و عقب گرد   مولفه موج ضربانی  متشکل از دو 
.می باشد 

تکفاز   القائی   موتورهاي   



منحنی گشتاور لغزش   

سه فاز    برخلاف موتورهاي   . جلوگرد و عقب گرد است    مولفه   مجموع دو   گشتاور،  مولفه برآیند   
.  گشتاور راه اندازي این موتور صفر است    

تکفاز   القائی   موتورهاي   



به    ها را تقویت کنیم و یا اینکه اگر روتور را در یک جهت         اگر بتوانیم به نوعی یکی از میدان      
 و روتور در همان جهت شروع به چرخیدن خواهد      ایجاد شده  گشتاوري   گردش در آوریم،

. کرد

تکفاز   القائی   موتورهاي   

ي  موتورها  يباشد که دسته بند      ی ميانداز    تکفاز، موضوع نحوه راه  ين مسئله در موتورها یمهمتر 
. باشد  ی ميز بر اساس نوع راه انداز    ی تکفاز ن



  :انواع موتورهاي القایی تکفاز

تکفاز   القائی   موتورهاي   

موتور القایی تکفاز از نوع فاز شکسته   

موتور القایی تکفاز از نوع خازن راه انداز   

موتور القایی تکفاز از نوع خازن دائم   

موتور القایی تکفاز از نوع دو خازنی   

موتور القایی تکفاز از نوع راه انداز ریپالسیونی    
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مدار معادل موتور القائی تکفاز    

: داریمزیر را مدار معادل بنابراین است و -E+=Eدر لحظه سکون 

E+= E-=E/2



اندازي موتور القائی تکفاز  روشهاي راه

 فاز شکسته  -  موتورهاي القایی تکفاز -1

 با Zaپیچی فرعی     ایم و امپدانس سیم   پیچی فرعی را در مدار قرار داده    در موتور فاز شکسته یک سیم
.  متفاوت است   Zmپیچی اصلی    امپدانس سیم  



ز ولتاژهاي صفر و       در این وضعیت موتور تکفاز شبیه موتور دو فاز نامتعادل با اختلاف فا            
)  ها هر دو نامتقارن    پیچی  تغذیه و سیم   . (هاي مختلف است    امپدانس 

Ts = k Im Ia Sinα) ندازياگشتاور راه(

α  =اي که جریان  زاویهIm  با Iaسازد  می
V  = بردار ولتاژ القا شده

Im

Ia

V

α

اندازي موتور القائی تکفاز    روشهاي راه



خاصیت سلفی به        آن بیشتراز    به اهمی اي است که خاصیت سلفی     سیم پیچی اصلی به گونه   -
.است پیچی فرعی    سیم اهمی 

Iaاندازي لازم است     براي افزایش گشتاور راه     - Sinαاگرام فوق  یبا توجه به د .  افزایش یابدRa 
.کند   پیدا می    ي زیاد بهینه اهمیت     Raمحاسبه    که یک مقدار بهینه دارد     

اندازي موتور القائی تکفاز    روشهاي راه



نمودار گشتاور موتور فاز شکسته    نمودار گشتاور موتور فاز شکسته    



  انداز  موتور تکفاز از نوع خازن راه -2

Ia براي ماکزیمم کردن    Sin α،      ولی اگر     . محدودیت داریم   ولتاژ  و پسفازي   بخاطر خاصیت سلفی
 پیشفازي برود       پیچی کمکی یک خازن قرار دهیم به طوري که جریان به سمت همفازي و حتی     درسیم

. یابد    افزایش میSinα و هم Iaهم 

انداز   مدار معادل موتور خازن راه     انداز  دیاگرام برداري در حالت خازن راه    



موتور خازن دائم    -3

 راندمان  موتورها با  این . که کلید گریز از مرکز ندارند       شوند می طراحی   طوري  هاي خازن دائم   موتور
 .ي کار میکنند   و صداي کمتر     بیشتر و سر  

نماي شماتیک موتور خازن دائم   

 از خـازن    لذا باشد   مرغوبکیفیت خازن باید    
.شودروغنی استفاده می



T-Sمنحنی  

خازن دائم موتورمنحنی گشتاور سرعت   خازن دائم موتورمنحنی گشتاور سرعت  



  که  دارد ضربانی ) میدانی   (يپیچی شار    هر سیم که پیچی مواجه هستیم       خازن دائم با دو سیم موتوردر 
:  شوند  تقسیم    جلوگرد و عقب گرد  دو مولفه  به   میتوانند   ها   هرکدام از این میدان   

خازن دائم موتور دار معادل  م خازن دائم موتور دار معادل  م



خازن دائم موتور دار معادل  م خازن دائم موتور دار معادل  م



Efm= Zf Im
Efa = a2 Zf Ia

Ebm= Zb Im
Eba = a2 Zb Ia

m

a

N
Na =

Efm پیچی اصلی و   ناشی از میدان جلوگرد سیمولتاژ القا شدهEbm    ناشـی از  ولتاژ القـا شـده 
پیچی اصلی استمیدان عقبگرد سیم

    

      

خازن دائم موتور دار معادل  م خازن دائم موتور دار معادل  م



موتورهاي دو خازنی    -4

  نامی و راندمان    گشتاور  و اندازي   اگر بخواهیم موتوري داشته باشیم که نرم کار کند و گشتاور راه          
.کنیم    از موتورهاي دو خازنی استفاده می    ،مطلوب داشته باشد    

موتور دو خازنی شماي 





موتور القایی تکفازقطب چاکدار   موتور القایی تکفازقطب چاکدار   





مدل سازي موتور القایی تکفاز    مدل سازي موتور القایی تکفاز    



مدل مداري موتور القایی تکفاز     مدل مداري موتور القایی تکفاز     



 جریان مربوط به موتور القایی تکفاز     -معادلات  ولتاژ     
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معادلات دینامیکی موتور القایی تکفاز      معادلات دینامیکی موتور القایی تکفاز      
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  :براي ساده کردن ماتریس از روابط زیر استفاده میکنیم       

 جریان _روابط شار  جریان _روابط شار 



س انتقال به طرف استاتور منتقل          قاب مرجع را استاتور گرفته و کمیتهاي روتور را با استفاده از ماتری          
: میکنیم  
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بازنویسی معالات
انتقال محورهاي روتور به استاتور        

 Scaleیکی کردن   

 جریان _روابط شار  جریان _روابط شار 



: رمعادلات انتقال داده شده ازطرف  روتور به طرف  سیم پیچ اصلی استاتو           
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روابط ولتاژروابط ولتاژ



:d  و q    مدار معادل مربوط به محور:d  و q    مدار معادل مربوط به محور

dمحور 

qمحور 
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متغییرهاي حالت متغییرهاي حالت 
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روابط گشتاورروابط گشتاور

یها،خروجیها ومتغییرهاي حالتمان را            براي ادامه شبیه سازي باید معادلاتمان را بازنویسی کنیم ابتدا ورود              
. انتخاب میکنیم   


