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 مقدمه

رف خانگی امروزه كاربرد وسیع موتورهای الکتریکی در بخشهای مختلف و در زندگی روزمره در مصا

نگوییم  ی اگرو مصارف صنعتی آنچنان وسعت یافته كه تصور دنیای موجود بدون موتورهای الکتریک

لکتریکی باشد. پس از طراحی و ساخت اولین نمونه ماشین اغیر ممکن باید گفت غیر قبل تصور می

اند  جهت گیری های اخیر پذیرا بودهتوسط ارستد این ماشینها تغییر و تحولات بزرگی را در دهه

جم و ش وزن و حعمومی این تغییرات افزایش راندمان و بهبود كیفیت كار ماشین همراه با كاه

ت اما ها همیشه در یك طرح ممکن نیسقیمت تمام شده بوده است. گر چه تجمع تمامی این مولفه

ا طراحان ماشینهای الکتریکی بر اساس تجربه دانش و هنر خویش همیشه سعی در تلفیق آنه

 اند. نموده

ی و بدون جاروبك بوده كه شامل دو بخش طراح DCتحقیق فوق در رابطه كنترل دور موتورهای 

حاصله  باشد. كه در بخش طراحی به نحوة طراحی بکمك نرم افزار و روابط و فرمولهایكنترل می

های برای توان و گشتاور اشاره شده و در بخش كنترل نحوه كنترل  دور موتور بکمك تراشته

MC33035  وMC33039 های كنترلی اصر مرتبط با تراشهبیان گردیده است. و مدارات و عن

 نیز آورده شده است. 

کر را داشته در پایان جا دارد از زحمات و راهنماییهای استاد ارجمند جناب مهندس لنگری كمال تش

راهنماییهای  باشم. هم چنین از پدر و مادر عزیزم و برادرانم كه در طی این مدت با صبر و تحمل و

 ن بودند سپاسگزارم.دلسوزانه خویش همواره مشوق م
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 مواد آهنربای دائم 

به آهنرباهای دائم ممکن است در ماشینهای الکتریکی برای ایجاد تحریك، تولید خواص مشا

ای دائم مفید الکترومغناطیسهای تحریك شده با جریان مستقیم، مورد استفاده قرار گیرند. یك آهنرب

ی گردد. نقشكند و این انرژی صرف عملکرد وسیله نمیباشد زیرا انرژی مغناطیسی را ذخیره میمی

ت. هنگام كار كند قابل مقایسه با یك كاتالیزور در یك واكنش شیمیایی اسرا كه این انرژی ایفا می

كند. باید توجه اش را برای یك دوره نامحدود از زمان حفظ میدر محدوده طبیعی، آهنربا انرژی

یجاد شود، ام نمود كه اگر میدان مغناطیسی با استفاده از آهنربای الکتریکی به جای آهنربای دائ

ریان جماند. با این حال قدری انرژی، یعنی تلفات اهمی انرژی میدان تحریك همچنان باقی می

 تحریك، از بین خواهد رفت. 

 اصول آهنربای دائم

های آهنرباهای دائم، همانطور كه در شکل  نشان داده شده، مواد مغناطیسی سخت با حلقه

گیرد ماده آهنربا در معرض میدان مغناطیسی قرار می باشند. زمانی كه یكهیسترزیس بزرگ می

)بدین معنی كه در میان قطبهای  مغناطیسی یك آهنربای الکتریکی قرار گیرد(، چگالی شار در 

دهد افزایش خواهد یافت، كه به عنوان، منحنی نشان می 1در شکل 1-0ماده همانطور كه منحنی 

شود، و افزایش خواهد یافت، كه ماده اشباع می 1ه شود. در نقطشروع مغناطیس شدن، شناخته می

شود، و افزایش ماده اشباع می 1شود. در نقطه شناخته می 1به عنوان منحنی شروع مغناطیس شدن،

و در چگالی  (H)ای و در لبه منحنی، در شدت میدان مغناطیسی مجددی به صورت پیشروی حاشیه

                                                             
1 - Initial manetisation curve 
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افزایش می  0شود. چگالی شار در یك نسبت نزدیك به نفوذپذیری فضای آزاد نتیجه می )B(شار 

 یابد. 

-1، منحنی  B-Hشود كه مسیر خطی كاهش پایدار مغناطیسی، پس از رسیدن به اشباع، باعث می

 لی به عنوان چگا (H=0)روی حلقه هیسترزیس  2را تعقیب كند. مقدار چگالی شار در نقطه  2

ماده آهنربا شناخته شده، و نشان دهنده مقدار شار مغناطیسی است  rB 2مانده یا پسماند شار باقی

 كه ماده می تواند تولید كند. 

-2معکوس شدن جهت و افزایش میدان مغناطیسی، حلقه هیسترزیس را در ربع دوم. یعنی منحنی 

شود و این قسمت میشناخته   3ایجاد خواهد كرد كه به عنوان منحنی مغناطیس زدایی نرمال  3

باشد. مقدار میدان مغناطیسی كه در آن چگالی شار در آهنربا به مهمترین ناحیه مشخصه آهنربا می

رسد به عنوان پسماند زدایی یا نیروی پسماند زدا صفر می cH  .شناخته می شود 

(. حلقه  4 برد )نقطهافزایش مجدد میدان مغناطیسی، ماده آهنربا را در جهت معکوس به اشباع می

رسد و سپس با معکوس شدن دوباره به صفر می 5هیسترزیس با كاهش میدان مغناطیسی در نقطه 

 شود. ، كامل می1های اولیه و افزایش آن تا رسیدن به نقطه میدان اعمال شده به پلاریته

                                                             
2 - remanence or residal flux density 
3 - Normal demagnetisation curve 


