
معرفی جمکو

شــرکت صنایــع ماشــین هــای الکتریکــی جویــن )جمکــو( در ســال 1369 بــه منظــور رفــع نیــاز صنایــع مختلــف در زمینــه ماشــین هــای الکتریکــی تاســیس 
گردید. 

ایــن کارخانــه در زمینــی بــه مســاحت 250 هکتــار، بــا زیربنایــی حــدود 60 هــزار متــر مربــع و بــا 8 کارگاه تولیــدی ســاخته شــده اســت. شــرکت جمکــو 
بــه واســطه کادر متخصــص و مجــرب و کارآزمــوده در واحدهــای تولیــد، مهندســی، تحقیــق و توســعه، بازرگانــی، خدمــات پــس از فــروش، و کنتــرل کیفیــت 

خــود و تجهیــزات و ماشــین آلاتــی کــه در اختیــار دارد امــکان طراحــی، ســاخت و تعمیــر انــواع الکتروموتــور و ژنراتــور در ایــران را دارا مــی باشــد. 
تولیــدات جمکــو شــامل انــواع الکتروموتورهــای ســه فــاز صنعتــی از 5/5 کیلــووات بــه بــالا مطابــق بــا اســتاندارد IEC  مــی باشــد و کلیــه تســت هــای لازم 
طبــق اســتانداردهای معتبــر جهانــی و بــا تجهیــزات پیشــرفته انجــام مــی پذیــرد. تولیــدات شــرکت جمکــو بــا ظرفیــت 1200 مــگاوات در ســال معــادل 

12680 دســتگاه الکتروموتــور و ژنراتــور در انــواع زیــر مــی باشــد.

این الکتروموتورها جهت استفاده در فرآیندهای صنعتی زیر با قابلیت انجام کارهای سنگین و طولانی مدت طراحی شده اند. 
صنایع مدنی، صنایع سیمان، صنایع فولاد و ذوب آهن، صنایع شیمیایی، صنایع نفت، گاز و پتروشیمی، صنایع دریایی، نیروگاه ها، آب و فاضلاب و آبرسانی، 

صنایع دفاعی، صنایع غذایی، کشاورزی و کلیه کارخانجات تولیدی.

بخشی از تندیس ها، Certificate، و 
استانداردهای دریافتی جمکو:



 اطلاعات عمومی – فنی:

مقدمه ای بر الکتروموتورهای القایی:
ــن شــکل  ــی دارای ســاده تری ــای القای ــن موتورهــای الکتریکــی، موتوره در بی
ــا  ــوند. ب ــی ش ــوب م ــا محس ــن موتوره ــخت کارتری ــزء س ــوده و ج ــی ب طراح
ــک و  ــم الکترونی ــداری و پیشــرفت عل ــر و نگه ــن تعمی ــه پایی ــه هزین توجــه ب
ــس  ــه و فرکان ــا دامن ــی ب ــد ولتاژهای ــا در تولی ــادی ه ــه ه ــواع نیم ــرد ان کارب

ــه اســت.  ــش یافت ــیار افزای ــا بس ــن الکتروموتوره ــرد ای ــر، کارب متغی
ســاختمان ایــن نــوع الکتروموتورهــا از دو قســمت اساســی، "اســتاتور" و "روتــور" 

تشــکیل مــی شــود.

 استاتور

استاتور یک موتور القایی شامل دو قسمت مهم می باشد: 
1 - هســته مغناطیســی: هســته اســتاتور کــه اســتوانه ای شــکل بــوده و از روی 
هــم چیــدن منظــم ورقــه هــای فــولاد مرغــوب ســاخته شــده و بدلیــل کاهــش 
تلفــات جریــان هــای گردابــی )فوکــو( بصــورت ورقــه ورقــه بــا پوشــش عایقــی 

ســاخته مــی شــود. 
2 - ســیم پیچــی اســتاتور: ســیم پیچــی اســتاتور عمدتــا از هــادی مس ســاخته 
و عایــق شــده و در شــیارهایی روی محیــط داخلــی اســتاتور قــرار مــی گیــرد 
کــه طراحــی و نــوع آن وابســته بــه ولتــاژ کار موتــور، تــوان، ســرعت و فرکانــس 

تغذیــه مــی باشــد. 

 روتور

ــز از دو  ــت نی ــور اس ــمت دوار الکتروموت ــه قس ــی ک ــور القای ــک موت ــور ی روت
ــود: ــی ش ــکیل م ــمت تش قس

ــتاتور بصــورت  ــد هســته اس ــز مانن ــور نی 1 - هســته مغناطیســی: هســته روت
ــولاد مرغــوب ســاخته مــی شــود.  ــه از جنــس ف ــه ورق ورق

2 - ســیم پیچــی روتــور: روتــور موتــور القایــی بــا توجــه بــه شــرایط راه انــدازی 
و گشــتاور مــورد نیــاز بــر دو نــوع مــی باشــد:

الــف - روتــور قفســی: در ایــن نــوع روتــور، ســیم پیچــی روتــور تشــکیل شــده 
از یــک مجموعــه هــادی از جنــس مــس یــا آلومینیــوم کــه بــدون هیــچ عایقــی 
در شــیارهای ســطح خارجــی هســته روتورقــرار گرفتــه و در دو انتهــا توســط 
ــی  ــای القای ــوع از موتوره ــن ن ــد. در ای ــه ان ــال یافت ــم اتص ــی به ــگ های رین
گشــتاور راه انــدازی کــه تابــع شــکل و انــدازه میلــه هــای روتــور بــوده مقــدار 
مشــخص و ثابتــی اســت، کــه شــرط دور گرفتــن الکتروموتــور، غلبــه گشــتاور 

راه انــدازی بــر گشــتاور مخالــف بــار مــی باشــد. 
ب - روتــور ســیم پیچــی شــده: ســیم پیچــی روتــور در ایــن نــوع تصویــر آینــه ای 
از ســیم پیچــی اســتاتور بــوده و هــادی هــا ماننــد اســتاتور بیــن فازهــا و بدنــه 
عایــق مــی شــوند و ســر ســیم پیچــی هــر فــاز از طریــق رینــگ هــای لغزنــده و 
ذغــال هــای نصــب شــده، قابــل دسترســی هســتند. قابلیــت ایــن نــوع موتورهــا 
ــوده و مشــخصه  ــان اســتارت ب ــالا در زم ــدازی ب ــه گشــتاور راه ان دسترســی ب

گشــتاور - ســرعت آنهــا قابــل تغییــر مــی باشــد.



+

موتورهای آسنکرون

ــرعت چرخــش  ــا س ــا ب ــور آنه ــرعت چرخــش روت ــه س ــای AC ک ــه موتوره ب
ــان(     ــر همزم ــنکرون )غی ــد آس ــی باش ــان نم ــا همزم ــان ی ــدان دوار، یکس می

ــد.  ــی گوین م
کارکــرد ایــن موتورهــا بــر اســاس وجــود ســرعت نســبی بیــن میــدان مغناطیســی 
دوار اســتاتور و میلــه هــای هــادی اتصــال کوتــاه شــده روتــور مــی باشــد کــه باعث 
القــای ولتــاژ و جــاری شــدن جریــان الکتریکــی و تولیــد یــک میــدان مغناطیســی 

دیگــر مــی گــردد.
تمایــل بــه همراســتا شــدن ایــن دو میــدان مغناطیســی عامــل بوجــود آمــدن 

گشــتاور و چرخــش موتورهــای القایــی مــی باشــد. 

 میدان دوار

اســاس کار ماشــین هــای القایــی میــدان مغناطیســی دوار مــی باشــد. بــا تغذیه 
ــه هــم 120 درجــه  الکتریکــی ســه ســیم پیــچ کــه از نظــر فضایــی نســبت ب
الکتریکــی جابجایــی دارنــد بــا ســه جریــان متنــاوب کــه نســبت بــه یکدیگــر 
120 درجــه زمانــی اختــاف فــاز دارنــد مــی تــوان بــه یــک میــدان مغناطیســی 

دوار دســت یافــت کــه ســرعت آن طبــق رابطــه زیــر مــی باشــد:

        (rpm)      120f                                                                                                                                                                                                      
  Ns    = 
                     P

Ns : سرعت سنکرون یا میدان دوار استاتور بر حسب دور بر دقیقه

)Hz( فرکانس تغذیه استاتور : f

P : تعداد قطب های موتور

 مفهوم لغزش

شــرط القــاء ولتــاژ و تولیــد گشــتاور در موتــور القایــی وجــود ســرعت نســبی 
بیــن میــدان دوار اســتاتور و میلــه هــای هــادی روتــور مــی باشــد. اصطلاحــات 

متفاوتــی در بیــان ایــن ســرعت نســبی بــکار بــرده مــی شــوند.
1 - سرعت لغزش:

ــدان دوار  ــرعت می ــور و س ــادی روت ــای ه ــه ه ــش میل ــرعت چرخ ــاوت س تف
ــود.  ــی ش ــده م ــزش نامی ــرعت لغ ــتاتور س اس

 nslip = Nsync - nr                                           
 

nslip: سرعت لغزش برحسب دور بر دقیقه

ــر  ــب دور ب ــنکرون(بر حس ــرعت س ــتاتور )س ــدان دوار اس ــرعت می Nsync: س

ــه دقیق
)rpm( سرعت محور مکانیکی روتور بر حسب دور بر دقیقه :nr

2 - لغزش:
ــه در  ــم ک ــی نامی ــزش م ــنکرون را لغ ــه ســرعت س ــزش ب نســبت ســرعت لغ

ــی باشــد. ــت م ــر حســب پریونی ــت ســرعت نســبی ب حقیق

           Nsync - Nr S =              Nsync

3 - درصد لغزش:
درصــد لغــزش کــه کاربــرد واژه ای ببیشــتری نیــز دارد بیــان لغــزش بصــورت 

درصــد مــی باشــد.

            Nsync - Nr S% =                        %100             Nsync



چنانکــه گفتیــم عامــل ایجــاد گشــتاور در موتــور القایــی وجــود ســرعت نســبی 
بــا لغــزش بیــن میــدان دوار اســتاتور و میلــه هــای هــادی روتــور مــی باشــد، 

بنابرایــن لغــزش یکــی از پارامترهــای مهــم موتــور القایــی اســت.
      0 > s > 1                                        ناحیه کار موتوری

                  S > 0                                        ناحیه کار ژنراتوری
S < 1                                          ناحیه کار ترمزی

 

گشتاور

ــد مقــدار میــدان مغناطیســی  همانطــور کــه قبــا نیــز ذکــر گردی
روتــور و گشــتاور تولیــد شــده روی شــفت موتــور بــه مقــدار تفــاوت 
ســرعت روتــور و ســرعت میــدان اســتاتور بســتگی داشــته و رابطــه 
گشــتاور بــا ســرعت روتــور و تــوان بصــورت زیــر مــی باشــد کــه بــا 

افزایــش تــوان موتــور مقــدار گشــتاور نیــز افزایــش مــی یابــد.

                    P
T = 9550   
                    N

)N/M( گشتاور بر حسب :T
)KW( توان بر حسب :P

)rpm( سرعت روتور برحسب :N

نمودار شماتیک گشتاور بر حسب سرعت:

در موتورهــا طبــق اســتاندارد IEC بایــد گشــتاور ماکزیمــم بیشــتر از 1.6 برابــر 
ــه  ــد ب ــدازی بای ــزان گشــتاور راه ان ــن می ــدازی باشــد و همچنی گشــتاور راه ان
ــار و  ــدازی ب ــر مجمــوع گشــتاور راه ان ــد ب ــا بتوان ــوده ت ــزرگ ب ــدازه کافــی ب ان
ــدازی مجــاز غلبــه  گشــتاور مقــاوم اســتاتیک روتــور در ماکزیمــم زمــان راه ان

کنــد.

+



 ضریب توان

ــور اســت.  ــر موت ــه ه ــوط ب ــی از مشــخصات مرب ــوان یک ــب ت ضری
مقــدار ضریــب تــوان بــه مقــدار شــار مــورد نیــاز در ماشــین وابســته 

اســت. 

ــا  ــه ب ــاز را در مقایس ــورد نی ــو م ــوان راکتی ــدار ت ــوان مق ــب ت ضری
تــوان اکتیــو نشــان میدهــد اگــر مقــدار آن 1.0 باشــد نشــان دهنــده 
ــه ورودی کار  ــر تغذی ــوان موث ــام ت ــا تم ــین ب ــه ماش ــن اســت ک ای

مــی کنــد. 
ــد بیــن  ــوان بای معمــولا در ماشــین هــای القایــی مقــدار ضریــب ت

ــد.  ــی 0.95 باش 0.85 ال

ــوان  ــدار ت ــری مق ــدازه گی ــد از ان ــی توان ــر م ــه زی ــق رابط ــوان طب ــب ت ضری
ــود.  ــبه ش ــی محاس ــرعت نام ــان در س ــاژ و جری ورودی، ولت

Pinput: توان الکتریکی ورودی

UL: ولتاژ خط

IL: جریان خط
   Cos: ضریب توان

 راندمان

ــه  ــی در مقول ــای جهان ــرفت ه ــا پیش ــق ب ــو مطاب ــرکت جمک ــای ش موتوره
راندمــان انــرژی طراحــی شــده انــد. راندمــان موتــور بصــورت ضریبــی از تــوان 
ــع  ــی شــود. و در واق ــف م ــوان ورودی الکتریکــی تعری خروجــی مکانیکــی و ت
ــی نشــان  ــرژی مکانیک ــه ان ــی ب ــرژی الکتریک ــل ان ــازده، در تبدی ــب ب آن ضری

ــد. میده

توان خروجی روی شفت موتور - توان ورودی = تلفات

Pcus: تلفات مقاومتی در سیم پیچی استاتور

Pcur: تلفات مقاومتی در سیم پیچی روتور

Pp: تلفات اصطکاکی و حرارتی

Pfe: تلفات آهنی در استاتور

Psi: تلفات اضافی )ناشی از جریان های گردشی(

Pa: توان مکانیکی خروجی

T: گشتاور مکانیکی خروجی
      : سرعت زاویه ای روتور



	

Ph = Pcus + Pcur + Pp + Pfe + Psi تلفات

 استانداردها

اســتانداردهای معــروف در موتورهــا عبارتنــد از:  IEC ، En و NEMA کــه 
ــد     ــی و تولی ــل طراح ــتانداردهای ذی ــا اس ــق ب ــو مطاب ــای جمک الکتروموتوره

ــوند: ــی ش م

: )IEC60034-8( جهت چرخش 

ــل کار         ــرایط مح ــع ش ــه تاب ــن ک ــدای از ای ــور ج ــش الکتروموت ــت چرخ جه
ــک  ــتم خن ــه در سیس ــد ک ــی طلب ــه را م ــترین توج ــی بیش ــد، زمان ــی باش م
کاری آن از فــن جهــت دار اســتفاده شــده باشــد کــه ایــن مــورد بــا هماهنگــی 

ــردد.  ــی گ ــازنده مشــخص م مشــتری و س
بــا ایســتادن در ســمت شــفت و نــگاه کــردن از روبــرو بــه الکتروموتــور جهــت 
چرخــش بــه ســه حالــت ســاعت گــرد )cw(، پــاد ســاعتگرد )ccw( و دوجهتــه 

)Bidirectional( مشــخص مــی گــردد. 

 
کاهش تلفات          کیفیت و کاربرد مواد اولیه بیشتر           موتور نسبی گران تر            کاهش چشمگیر انرژی در طول عمر موتور

موتور ارزان تر          اعمال فشار بیشتر بر مواد استفاده شده          افزایش تلفات          کاهش راندمان          هزینه انرژی بیشتر



 : )IEC60034-5( درجه حفاظت موتور در برابر نفوذ اجسام خارجی IP 

IP  شامل 2 عدد می باشد که حفاظت موتورها را طبق جدول ذیل نشان می دهد.

الکتروموتورهای جمکو با IP های 55، 56، 65 و ............تولید می شوند. 



:  )IEC60034-7( - نحوه قرار گرفتن و نصب مکانیکی موتور IM 



:)IEC60034-6( نوع خنک کنندگی موتور IC 

 ،IC611 ،IC511 ،IC411 خنــک کاری الکتروموتورهــای جمکــو بــه روش
ــد. ــی باش IC616 و........م

: )IEC60034-1( شرایط کاری Duty 

 S1 انــواع شــرایط کاری در موتورهــا بــا علائــم IEC60034-1 طبــق اســتاندارد
تــا S9 نشــان داده مــی شــود کــه الکتروموتورهــای شــرکت جمکــو در حالــت 

نرمــال بــرای شــرایط کاری S1 )کار دائــم( طراحــی مــی شــوند. 
سایر شرایط کاری )Duty( عبارتند از:

شرایط کاری S1 )دائم کار(:
تــوان داده شــده در شــرایط کاری S1 توانــی اســت کــه موتــور مــی توانــد بــه 
صــورت مــداوم و بــدون اســتراحت بــا آن تــوان کار کنــد بــه طــوری کــه دمــای 

آن از حــد نرمــال تجــاوز نکنــد. 
N: زمان کار موتور

شرایط کاری S2 )زمان کوتاه(:
شــرایط کاری S2 معمــولا همــراه بــا یــک زمــان بیــان مــی شــود کــه بصــورت 
ــوان  ــه عن ــت. ب ــه اس ــا 90 دقیق ــا 10، 30، 60 و ی ــان ه ــن زم ــتاندارد ای اس
مثــال تــوان داده شــده در رژیــم کاری60S2 یعنــی بیشــترین توانــی کــه موتــور      
مــی توانــد در مــدت 60 دقیقــه بــا آن تــوان کار کنــد و دمــای آن از حــد نرمــال 

تجــاوز نکنــد. 
N: زمان کار موتور

شرایط کاری S3 )متناوب(:
ــا یــک ضریــب درصــد بیــان مــی شــود. ایــن  شــرایط کاری S3 نیــز همــراه ب
ضرایــب درصــد بــه صــورت اســتاندارد 15% ، 25% ، 40% و یــا 60% هســتند. 
ــا توجــه بــه مــدت زمــان کار و مــدت زمــان اســتراحت  ضرایــب ذکــر شــده ب

موتــور از رابطــه زیــر محاســبه مــی شــوند.

                       N100%                 = ضریب درصد                
                     N + R

N: زمان کار موتور
R: زمان استراحت

شرایط کاری S4 : متناوب همراه با راه اندازی
شرایط کاری S5 : متناوب همراه با راه اندازی و ترمز الکتریکی

شرایط کاری S6 : عملکرد پریودیک پیوسته
شرایط کاری S7 : عملکرد پریودیک پیوسته همراه با ترمز الکتریکی

شرایط کاری  S8 : عملکرد پریودیک پیوسته همراه با تغییرات سرعت بار
شرایط کاری S9 : بار غیر پریودیک و تغییرات سرعت

 کلاس عایقی موتور

یکــی از حســاس تریــن قســمت هــای طراحــی ماشــین هــای الکتریکــی انتخاب 
نــوع عایــق آن مــی باشــد. شــرایط عایقــی موتــور بــه تعــدادی از پارامترهــای 
انــدازه گیــری موتــور ماننــد: ســطح ولتــاژ، نحــوه راه انــدازی، شــرایط محیطــی 
ــتگی دارد.  ــره بس ــت( و غی ــرارت، رطوب ــه ح ــا، درج ــطح دری ــاع از س )ارتف
ــدت از  ــی م ــی آن در اســتفاده طولان ــق و کلاس حرارت ــن شــناخت عای بنابرای

موتــور مــی توانــد موثــر باشــد. 

+



 روابط دما و ارتفاع با توان الکتروموتور:

الکتروموتورهــا در حالــت نرمــال بــرای ارتفــاع 1000 متــر بالاتــر از ســطح دریــا و بیشــترین دمــای محیــط 40 درجــه ســانتیگراد طراحــی مــی شــوند. اگــر یــک 
الکتروموتــور در دمــا و ارتفــاع بالاتــر بــکار گرفتــه شــود تغییــرات تــوان آن متناســب بــا جــداول زیــر مــی باشــد:

:B کلاس عایقی
بیشــترین افزایــش دمــای مجــاز موتــور در ایــن کلاس 80 درجــه ســانتیگراد و 

ناحیــه مــرزی تغییــرات دمــا 10 درجــه در نظــر گرفتــه شــده اســت. 

:F کلاس عایقی
بیشــترین افزایــش دمــای مجــاز موتــور در ایــن کلاس 105 درجــه ســانتیگراد و 

ناحیــه مــرزی تغییــرات دمــا 10 درجــه در نظــر گرفتــه شــده اســت. 

:H کلاس عایقی
بیشــترین افزایــش دمــای مجــاز موتــور در ایــن کلاس 125 درجــه ســانتیگراد و 

ناحیــه مــرزی تغییــرات دمــا 15 درجــه در نظــر گرفتــه شــده اســت.

* الکتروموتورهــای جمکــو بــر اســاس سیســتم کلاس عایقــی F همــراه بــا کلاس افزایــش دمــای B تولیــد مــی شــوند کــه رایــج تریــن سیســتم مــورد نیــاز در صنایــع 
امــروزی مــی باشــد.



 شرایط راه اندازی، کنترل کیفیت و تست الکتروموتور:

الکتروموتورها معمولا به دو روش زیر راه اندازی می شوند:
DoL 1 – راه اندازی بصورت اتصال مستقیم به منبع قدرت

                                                      (Directed on Line)

ســاده تریــن روش بــرای راه انــدازی یــک الکتروموتــور قفــس ســنجابی بــوده 
کــه در ایــن حالــت موتــور در ابتــدای راه انــدازی جریــان بالایــی خواهد کشــید 
و معمــولا بنــا بــه نــوع طراحــی موتــور ایــن جریــان بیــن 6.5 الــی 7.5  برابــر 

جریــان نامــی مــی باشــد. 
2 – راه اندازی بصورت ستاره – مثلث )      /       (

اگــر بــه علــت محدودیــت در تامیــن منبــع قــدرت، نیــاز بــه محــدود کــردن 
جریــان راه انــدازی یــک الکتروموتــور باشــد مــی تــوان از روش )ســتاره / مثلث( 
اســتفاده نمــود. بــه عنــوان مثــال اگــر یــک موتــور بــا ولتــاژ نامــی 380 ولــت 
مثلــث )       ( بصــورت ســیم پیچــی ســتاره )     ( راه انــدازی گــردد، جریــان 
و گشــتاور راه انــدازی حــدود      برابــر نســبت بــه روش راه انــدازی مســتقیم 

خواهــد بــود. 
قبــل از اســتفاده از ایــن روش بایــد کاهــش گشــتاور راه انــدازی را مــورد توجــه 
قــرار داده کــه ایــن گشــتاور تقلیــل یافتــه توانایــی غلبــه بــر گشــتاور مخالــف 

بــار را داشــته باشــد. 
نکتــه 1 : ایــن روش راه انــدازی فقــط در موتورهایــی کاربــرد دارد کــه طراحــی 

آن هــا در کار دائــم بصــورت مثلــث باشــد. 
ــر و در  ــی ت ــدازی طولان ــه زمــان راه ان ــار منجــر ب ــالای ب نکتــه 2 : اینرســی ب

ــور خواهــد شــد.  ــالا در موت نتیجــه ایجــاد حــرارت ب
اتصالات سیم پیچی موتورهای سه فاز مطابق شکل زیر می باشد:



ــر انجــام  کنتــرل کیفیــت و تســت الکتروموتورهــا طــی مراحــل زی
مــی گیــرد:

1 – آزمایشــگاه مــواد اولیــه: در ایــن آزمایشــگاه کلیــه مــواد اولیــه خریــداری 
شــده مــورد تســت و آزمایــش قــرار مــی گیرنــد. 

2 – کنتــرل کیفیــت حیــن فرآینــد آزمایشــگاهی: تســت هــای تعریــف شــده 
ــزای  ــی و اج ــای مکانیک ــام فرآینده ــف در تم ــای مختل ــتگاه ه ــرای ایس ب
ــص  ــا نواق ــه ت ــام گرفت ــد انج ــه تولی ــف پروس ــل مختل ــی در مراح الکتریک

ــد.  ــرف گردن ــان مناســب برط ــی در زم احتمال
ــن آزمایشــگاه آزمــون هــای  ــور: در ای ــی الکتروموت 3 – آزمایشــگاه تســت نهای

ــر روی محصــول نهایــی انجــام مــی شــود: الکتریکــی زیــر ب
ــه  ــن نمون ــت روی اولی ــن تس ــور: ای ــپ الکتروموت ــه و تای ــت نمون ــف( تس ال
ــردی  ــخصات عملک ــا مش ــده ت ــام ش ــور انج ــر الکتروموت ــده ه ــی ش طراح
ــامل:  ــت ش ــن تس ــود. ای ــت داده ش ــی مطابق ــخصات طراح ــا مش ــی ب واقع
ــری  ــدازه گی ــان – ان ــری راندم ــدازه گی ــدرت – ان ــب ق ــری ضری ــدازه گی ان
ــدازه  ــد – ان ــتاور مان ــری گش ــدازه گی ــاش – ان ــری ارتع ــدازه گی ــز – ان نوی
ــدازه  ــری DC مقاومــت ســیم پیچــی – ان ــدازه گی ــاژ شــفت – ان ــری ولت گی
ــور  ــت روت ــاری – تس ــی ب ــت ب ــی – تس ــیم پیچ ــق س ــت عای ــری مقاوم گی

ــار.  ــت ب ــزش – تس ــری لغ ــدازه گی ــا – ان ــش دم ــت افزای ــل – تس قف
ــک  ــه روی ی ــت نمون ــام تس ــد از انج ــور: بع ــن الکتروموت ــت روتی ب( تس
نمونــه الکتروموتــور و تاییــد مشــخصات و نقطــه کار آن، تســت هــای انجــام 

ــام داشــته و شــامل:  ــن ن ــای مشــابه آن تســت روتی ــه ه شــده روی نمون
ــری  ــدازه گی ــرعت – ان ــه س ــت اضاف ــاژ – تس ــه ولت ــه ای اضاف ــت لحظ تس
 DC ــدازه گیــری ــدازه گیــری ارتعــاش -  تســت فشــار قــوی – ان ــز – ان نوی
ــی –  ــیم پیچ ــی س ــت عایق ــری مقاوم ــدازه گی ــی – ان ــیم پیچ ــت س مقاوم

ــاری. ــی ب ــور قفــل – تســت ب تســت روت

 انتخاب الکتروموتور :

برای انتخاب یک الکتروموتور نکات قابل توجه زیر وجود دارد:

ــود و  ــی ش ــل م ــه آن متص ــور ب ــه الکتروموت ــه ک ــع تغذی ــخصات منب 1 - مش
شــامل:

الــف( الکتروموتورهــای فشــار ضعیــف جمکــو کــه در فریــم ســایزهای 132  تــا  
400  )ســری YD و YU( در پوســته هــای چدنــی از تــوان 5.5 تــا 450 کیلــو وات 

تولیــد مــی شــوند. ایــن الکتروموتورهــا قابــل تولیــد جهــت راه انــدازی 
بــا انــواع اینورترهــای )FC( نیــز مــی باشــند. 

ب( الکتروموتورهــای فشــار قــوی جمکــو از تــوان 200  تــا  10000  کیلــووات 
ــاژ  ــا ســطح ولت ــف  )ســری YK، YR، YJS و ......(، ب ــم ســایزهای مختل در فری
3.3، 6 ، 6.3، 6.6، و 10 کیلــو ولــت و بــا انــواع روش هــای خنــک کاری ماننــد 

IC611 ،IC511 ،IC411 و .... قابــل تولیــد مــی باشــند. 

2 - نوع پوسته: 
ــور،  ــرد الکتروموت ــه محــل نصــب و شــرایط محیطــی محــل کارک ــا توجــه ب ب
پوســته از نــوع چدنــی یــا فــولادی بــا تیــپ هــای مختلــف انتخــاب مــی گــردد. 

3 - بار:
کلیــه الکتروموتورهــا در هــر فریــم ســایز تــوان خروجــی معینــی داشــته کــه بــا 

توجــه بــه بــار مــورد نظــر، تــوان و فریــم ســایز آن انتخــاب مــی گــردد.



4 - سرعت:
ــس و  ــاس فرکان ــر اس ــه ب ــت ک ــی اس ــدار ثابت ــی مق ــای القای ــرعت موتوره س

ــردد. ــی گ ــن م ــر تعیی ــدول زی ــق ج ــتاتور مطاب ــیم پیچــی اس طراحــی س

5 - نحوه نصب:
بــا توجــه بــه شــرایط بــار و نــوع نصــب )افقــی - عمــودی( الکتروموتــور انتخــاب 

ــردد.  می گ

6 - شرایط محیطی:
ــاع از  ــت و ارتف ــا، رطوب ــتی دم ــور بایس ــب الکتروموت ــه محــل نص ــه ب ــا توج ب

ــود.  ــه ش ــر گرفت ــور در نظ ــاب موت ــا در انتخ ــطح دری س






