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 ` مقالات فنی مجموعه 

 اندازی الکتروموتور هواکشروشهای راه

 1   3  /  :صفحه 00  :ویرایش ECIVS-TA-1008  :کد پیگیری
 

 1401نژاد،  مرتضی ناصریتألیف مهندس های هوابرد محیط کار، راهنمای ارزیابی و کنترل مواجهه با آلاینده  - تهویه موضعی             

عنوان مبدّل  به  1عموما برای چرخش پروانه هواکش با توان و سرعت گردشي مورد نیاز از الکتروموتور القایي با روتور قفس سنجابي 

شود. بنابراین ضروری است که مشخصات منبع تغذیه همچون تعداد فاز، ولتاژ، فرکانس و  توان الکتریکي به مکانیکي استفاده مي

 نمایش داده شده است. 1اجزای الکتروموتور القایي در شکل جریان شبکه برق مورد توجه قرار گیرد. 
 
 

 
 

 

 الکتروموتور القایي اجزای  :  1  شکل
 

 

تنظیم شده    2هرتز  50ولت و فرکانس جریان متناوب    380و    220فاز شبکه برق کشور به ترتیب  فاز و سهولتاژ نامي خطوط تک 

الکتروموتور، تابعي   3باشند. سرعت سنکرون ترین انتخاب برای سیستم تهویه موضعي ميفاز متداولاست. الکتروموتورهای القایي سه

 شود.  و فرکانس جریان متناوب است که از رابطه زیر برآورد مي 4داد قطباز تع
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دور در دقیقه است.   750و    1000،  1500،  3000به ترتیب    8و    6،  4،  2بدین ترتیب سرعت سنکرون الکتروموتور با تعداد قطب  

همچنین سرعت  اندکي کمتر از سرعت سنکرون بوده و از کاتالوگ سازندگان قابل استخراج است.  5لازم به ذکر است که سرعت نامي 

نامي الکتروموتور تحت تأثیر عواملي همچون افزایش بار عملیاتي فراتر از توان نامي و یا کاهش ولتاژ/ آمپراژ شبکه برق کاهش خواهد 

 یافت.  
 

 اندازیروشهای راه

سرعت  مستلزم چرخش قطعات دوار همچون یاتاقان، تسمه، پولي، شفت و پروانه از حالت سکون تا رسیدن به  اندازی هواکش  راه

اندازی ایجاد مقاومت هستند و در برابر شتاب گرفتن الکتروموتور در لحظه راه 6طراحي است. کلیه قطعات دوار دارای ممان اینرسي 

اندازی چندین  ، گشتاور الکتروموتور در لحظه راه2وموتور قرار داشته و مطابق شکل  کنند. این موضوع مورد توجه سازندگان الکترمي

 
1. Squirrel Cage Induction Motors 
2. Frequency of Alternating Current (F) - (50 cycles per second or 50 Hertz) 
3. Synchronous Speed (RPMsyn) 
4. Number of Poles (Np) 
5. Full Load Speed 
6. Moment of Inertia - 1 kg.m2 = 23.73 Ib.ft2 
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اندازی باعث تحمیل جریان الکتریکي مضاعف  دهي در لحظه راهشود. به عبارت دیگر فرایند شتابآنها طراحي مي  1برابر گشتاور نامي 

بنابراین ضروری است متناسب با توان الکتروموتور روش راه اندازی  شود.  پیچ الکتروموتور ميبه شبکه برق و افزایش حرارت سیم

 مناسب به کار گرفته شود. 
 

 
 

 اندازی الکتروموتورهای القایي : نمودار گشتاور راه 2  شکل
 

 2اندازی مستقیم راه

اندازی  شود. نمودار گشتاور به سرعت در راهاسب بخار توصیه مي  10  کمتر از   اندازی برای الکتروموتورهای کوچک با تواناین روش راه

درصد گشتاور نامي    200دهي  پروانه تا  است. طبق نمودار، حداکثر گشتاور جهت شتاب  3  این گروه الکتروموتورها مطابق شکل

شود. و با  الکتروموتور تأمین ميدرصد گشتاور نامي توسط    100دسترس است، که معمولا به طور متوسط حدود  الکتروموتور قابل

 شود. اندازی چشم پوشي ميبودن توان الکتروموتور از عوارض بار تحمیلي به شبکه برق در لحظه راهتوجه به کوچک 

 
 

 
 

 

 اندازی مستقیم: نمودار تغییرات گشتاور الکتروموتور القایي در روش راه 3شکل  
 

 
1. Full Load Torque 
2. Direct-On-Line Starting (DOL) 



 

 

 

 عنوان 
 ` مقالات فنی مجموعه 

 اندازی الکتروموتور هواکشروشهای راه

 3   3  /  :صفحه 00  :ویرایش ECIVS-TA-1008  :کد پیگیری
 

 1401نژاد،  مرتضی ناصریتألیف مهندس های هوابرد محیط کار، راهنمای ارزیابی و کنترل مواجهه با آلاینده  - تهویه موضعی             

 1مثلث  - راه اندازی ستاره

 شود. با توجه به افزایش چندین برابری اسب بخار توصیه مي 100الي  10اندازی معمولا برای الکتروموتورهایي با توان این روش راه

راه  راهجریان  فرایند  باید  برق  شبکه  در  جریان  شدید  نوسانات  از  پیشگیری  جهت  الکتروموتورها،  گروه  این  در  و  اندازی  اندازی 

گیرد  صورت ستاره انجام مياندازی الکتروموتور به ره و مثلث انجام شود. به عبارت دیگر، ابتدا راهبرداری به ترتیب به حالت ستابهره 

شده کنتاکتور مدار ستاره را قطع کرده  درصد دور نامي، تایمر از پیش تنظیم  85و پس از گذشت اندک زماني و رسیدن سرعت به  

گیرد. لازم به ذکر  صورت مثلث انجام ميبرداری بهاندازی و بهرهمه فرایند راهکند. و اداو بلافاصله کنتاکتور مدار مثلث را وصل مي

  4اندازی در شکل  سوم حالت مثلث است. نمودار گشتاور به سرعت در این روش راهاست که میزان گشتاور حالت ستاره حدود یک 

 ارائه شده است.  
 

 
 

لثمث  -ستاره  اندازی  الکتروموتور القایي در روش راه : نمودار تغییرات گشتاور  4شکل    

 

اندازی بطور ویژه بررسي شود. همچنین  رساني و راهاسب بخار، ضروری است ملاحظات برق  100برای الکتروموتور با توان بیش از  

یا    2کنترل فرکانس همچون اینورترالکتریکي  کمک ادوات  توان بهاندازی بالا، متناسب با شرایط شبکه برق، ميبر دو روش راهعلاوه

 اندازی نمود.  طور ایمن راهالکتروموتور را به 3سافت استارتر کنترل ولتاژ مانند

 

 
1. Star-Delta Starting (SD) 
2. Variable Frequency Drive (VFD) 
3. Soft Starter 


