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مستقيمجريانهايماشينساختمان 

ساكنبخش -استاتور•
گردانبخش -روتور•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

بدنه•

مغناطيسيهايقطب •

ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

سختيا فولاد چدن -بدنه •

مغناطيسيهايقطب •

ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

بدنه•

مغناطيسيهايقطب •

ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

بدنه•

مغناطيسيهايقطب •

(استاتورسيم پيچ )ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

بدنه•

مغناطيسيهايقطب •

(استاتورسيم پيچ )ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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راستاتو-مستقيمجريانهايماشين

بدنه•

مغناطيسيهايقطب •

(استاتورسيم پيچ )ميدانپيچيسيم•

و نگه دار آنجاروبك•
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور •
كنندهخنكپروانه •
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

(  مواد فرو مغناطيسي)روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور •
كنندهخنكپروانه •
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور •
كنندهخنكپروانه •
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور •
كنندهخنكپروانه •
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور•
كنندهخنكپروانه •

چرخ دنده
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روتور-مستقيمجريانهايماشين

روتورهسته •
روتورپيچيسيم•

كموتاتور•
محور •
كنندهخنكپروانه •
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آرميچرپيچيسيم

تيغهطريقاز همديگربه روتوركلافهاينحوه اتصال آرميچرپيچيسيممنظور از •
.استكموتاتورهاي

.استهاديدور يك؛ شامل حلقه•

.پيشاني تأثيري در گشتاور ندارد•

Start Final
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آرميچرپيچيسيم

.شودميايجادحلقه چندينسري؛ از اتصال كلاف•

۱ ۲
۳
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آرميچرپيچيسيم

ميكيلتشتركيبيياو موازي، سريبصورتكلافچندين؛ از اتصال پيچيسيم•
.شود

+e1- +e2-

𝑒 = 𝑒1 + 𝑒2

+e1- +e2-

𝑒1 = 𝑒2

+                         e1                      -

𝐼𝑡 = 𝑖1 + 𝑖2
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آرميچرپيچيسيمترسيم

(  مقطعي)ايدايرهدياگرام•

(جريانراه )خطيدياگرام•

(باز)گسترده دياگرام•

(ايدندان اره )سريعدياگرام•
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آرميچرپيچيسيمترسيم

(  مقطعي)ايدايرهدياگرام•

(جريانراه )خطيدياگرام•

(باز)گسترده دياگرام•

(ايدندان اره )سريعدياگرام•

درون سو×  
برون سو•
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آرميچرپيچيسيمترسيم

(  مقطعي)ايدايرهدياگرام•

(جريانراه )خطيدياگرام•

(باز)گسترده دياگرام•

(ايدندان اره )سريعدياگرام•

آرميچرجريان  a=2  جريانراه هايتعداد
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آرميچرپيچيسيمترسيم

(  مقطعي)ايدايرهدياگرام•

(جريانراه )خطيدياگرام•

( باز)گسترده دياگرام•

(ايدندان اره )سريعدياگرام•
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آرميچرپيچيسيمترسيم

(  مقطعي)ايدايرهدياگرام•

(جريانراه )خطيدياگرام•

(باز)گسترده دياگرام•

(  ايدندان اره )سريعدياگرام•
از روي دياگرام گسترده

شماره گذاري شيارها•

كلافهاشماره گذاري •

۱كلاف  ۲كلاف  ۳كلاف  ۴كلاف 

۱ ۳ ۴ ۶

۵ ۷ ۸ ۲
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آرميچرپيچيسيمهايگام 

قطبيگام •

(جلو)گام رفت •

(  عقب)گام برگشت •

پيچيسيمگام •

كموتاتورگام •
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قطبيگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

يارشمجاور بر حسب غيرهمناممغناطيسيدو قطب مركزتا مركزبينفاصله •
.گويندميقطبيرا گام روتور

• 𝑦𝑝 =
𝑆

𝑃
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رفتگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

.دگوينميرا گام رفت روتورشياربر حسب كلافيكبازويدو بينفاصله •

• 𝑦1 =
𝑆

𝑃
± 𝜀

بلند گامو كوتاهگام ،كاملگام پيچيسيمبسته به مقدار گام رفت سه نوع •
.وجود دارد

𝑦1 = 𝑦𝑝𝜀 < 0

𝑦1 < 𝑦𝑝

𝜀 > 0

𝑦1 > 𝑦𝑝
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گام رفت-آرميچرپيچيسيمهايگام 

.دگوينميرا گام رفت روتورشياربر حسب كلافيكبازويدو بينفاصله •

1

2

3

𝑦1 = 3
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رفتگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

گام رفت و نوع . استشيار۱۱چهار قطب و دارايمستقيمجريانموتور يكروتور•
.كنيدتعيينرا پيچيسيم

• 𝑃 = 4, 𝑆 = 11

• 𝑦𝑝 =
𝑆

𝑃
=

11

4

• 𝑦1 = 𝑦𝑝 + 𝜀 =
11

4
+ 𝜀

.عدد صحيح شود𝑦1در نظر بگيريم كه گونه ايرا بايد به 𝜀مقدار •

• 𝜀 = −
3

4
⇒ 𝑦1 = 2, 𝜀 =

1

4
⇒ 𝑦1 = 3

1در نظر بگيريم كه همان 𝜀بايد كوچكترين اندازه را براي •

4
مي شود پس

•𝑦1 = 3 > 𝑦𝑝گام بلند
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برگشتگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

ارشيمجاور بر حسب كلافاول بازوياول تا كلافدوم از بازويبينفاصله •
𝑦2.گويندمي( 𝑦2)برگشت را گام روتور = 0.5 + 1 + 0.5 = 2
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چيپيسيمگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

.گويندميپيچيسيمرا گام متواليكلافاول دو بازويدو بينفاصله •

𝑦 = 1
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وركموتاتگام -آرميچرپيچيسيمهايگام 

تيغهينمابهايعايقبر حسب تعداد كموتاتوررويكلافيكسر و ته بينفاصله •
.گويندميكموتاتوررا گام كموتاتورهاي

𝑦𝑐 = 1

𝑦𝑐 = 6
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آرميچرپيچيسيمهايروش 

.استموجيو حلقويپيچيسيمهايشكلترينرايج•

ه ها بكلافو نحوه اتصال پيچيسيمشكلدر موجيو حلقويهايپيچيسيم•
.دارندتفاوت كموتاتورهايتيغه

.شوندمياجرا مركبو سادهبه دو صورت كدامهر •
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سادهحلقويپيچيسيم

اوليه و كلافشود و ته ميمجاور متصل كموتاتورتيغهبه دو كلافيكسر و ته •
.شوندميمتصل همديگربه بعديكلافسر  

S F SF
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سادهحلقويپيچيسيم

.قطب۴و شيار۱۲ساده موتور حلقويپيچيسيم•

.مي گذاريمنام كلاف با سيم پررنگتر را كلاف اول •

.و بازوي دوم در شيار چهار است۱بازوي اول در شيار •

در سمت راست وصل كموتاتور۲چون ته كلاف به تيغه •
.استراستگردحلقوياست، اين، 

با اين سه ۴. سري است۳با ۲. سري است۲با ۱كلاف •
.  موازي مي شود

.وارد مي شود۱۰و ۴خارج و به ۷و ۱تيغه هايجريان از •
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سادهحلقويپيچيسيم
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سادهحلقويپيچيسيم

قطب۴و شيار۱۲ساده موتور حلقويپيچيسيم•

دياگرام گسترده•
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سادهحلقويپيچيسيم

دياگرام سريع–قطب ۴و شيار۱۲ساده موتور حلقويپيچيسيم•
.ننداستفاده مي كپريمكه در زير شيار قرار مي گيرند از علامت بازو هاييبراي •
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سادهحلقويپيچيسيم

𝑦𝑐كموتاتورگام • = 𝑦𝑐يا 1 = .است1−

.استها برابر تعداد قطب ها جاروبكتعداد •

.استبرابر كموتاتورتيغهبا عرض جاروبكهر پهناي•

𝑎. استبرابر تعداد قطب ها جريانهايتعداد راه • = 𝑃

𝑦𝑐روابط • = 𝑦 و𝑦 = 𝑦1 − 𝑦2برقرار هستند.
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مركبحلقويپيچيسيم

.شودميايجادساده حلقويپيچيسيم، پيچيسيمmشدنموازياز •
:جريانراه هايتعداد •

•𝑎 = 𝑚𝑝

:  كموتاتورگام •

•𝑦𝑐 = ±𝑚

M=2
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مركبحلقويپيچيسيم

بالاجريانموتورهايبرايقابل استفاده •
كيلتشساده حلقويپيچيسيماز چند پيچيسيمدهد، مينشان تركيبدرجه •

شده

𝑦𝑐كموتاتورگام • = 𝑚 يا𝑦𝑐 = −𝑚است .
.استيكسانها و قطب ها جاروبكتعداد •

سانيككموتاتورو پيچيسيمو گام كموتاتورتيغهبرابر mجاروبكهر پهناي•
.است

𝐼𝑎1روابط • =
𝐼𝐴

𝑎
𝑦و  = 𝑦1 − 𝑦2برقرار هستند.𝐼𝐴 آرميچرجريان

𝑎 جريانراه هايتعداد
𝐼𝑎1جريان عبوري از هر كدام از مسيرهاي جريان
𝑦 سيم پيچيگام ،𝑦1 ،گام رفت𝑦2گام برگشت
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ساده موجيپيچيسيم

كلافر متصل هستند و سكموتاتورتيغهبه دو زيادبا فاصله كلافسر و ته هر •
.شودمياوليه متصل كلافبه ته بعدي

S F S F
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سادهموجيپيچيسيم

ايدايرهدياگرام•

1 گام رفت

گام برگشت

كموتاتورگام 
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سادهموجيپيچيسيم

خطيدياگرام•

𝐸𝐴 = 5𝑒

𝐸𝐴



Https://www.drisnet.com

سادهموجيپيچيسيم

گستردهدياگرام•
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سادهموجيپيچيسيم

سريعدياگرام•
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سادهموجيپيچيسيم

.است۲ها برابر جاروبكتعداد •
.استيكسانكموتاتورتيغهو جاروبكپهناي•
.است۲برابر جريانهايتعداد راه •

𝑦𝑐روابط• = 𝑦 و𝑦 = 𝑦1 + 𝑦2برقرار هستند.
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مركبموجيپيچيسيم

.استشده تشكيلساده موجيپيچيسيمmموازياز اتصال •

C كموتاتورتيغه هايتعداد
mدرجه سيم پيچي موجي مركب
P قطبهاتعداد

راستگردسيم پيچيبراي + 
چپ گردسيم پيچيبراي -
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مركبموجيپيچيسيم

بالاهايجريانقابل استفاده در •
كيلتشساده موجيپيچيسيماز چند پيچيسيمدهد، مينشان تركيبدرجه •

شده
.است۲برابر ثابت ندارد و بطور بستگيها به تعداد قطب ها جاروبكتعداد •

.استكموتاتورتيغهعرض برابر mجاروبكهر پهناي•
:استروابط مقابل برقرار •


