
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

کنترل  بستهحلقههای یار موتوری است که معمولاً در سیستمیا موتور فرمان (Servo Motor) سروو موتور

ها ر و ویژگیبا سروو موتو مطلبگیرد. در این در کاربردهای صنعتی مورد استفاده قرار می گشتاورموقعیت، سرعت و 

 .شویمو عملکرد آن آشنا می

 اصول کار سروو موتور

بسته شامل مدار کنترل، سروو موتور، شفت، طور که گفتیم، سروو موتورها بخشی از یک سیستم حلقههمان

 .هستند (Resolver) کنندهیا تفکیک انکدرو حتی  کنندهتقویت، دندهچرخ، پتانسیومتر

سروو موتور یک قطعه الکتریکی مجزا و مستقل و ماشینی چرخان با بازده و دقت بالا است. شفت خروجی این موتور 

ن نیست. سروو سرعت خاصی را دارد که یک موتور عادی قادر به انجام آجایی به زوایه، موقعیت و قابلیت جابه

 .کوپل شده استموقعیت  فیدبکبرای  سنسورموتور از یک موتور عادی تشکیل شده که با یک 

 .شودترین بخش سروموتور است که برای اهداف مشخصی طراحی میکننده مهمکنترل

 

بسته شامل یک فیدبک موقعیت برای کنترل سرعت و موقعیت چرخشی یا خطی سروموتور یک ساز و کار حلقه

 .است
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ان کند و نشجایی را تعیین میجابهشود که مقدار موتور با یک سیگنال الکتریکی )آنالوگ یا دیجیتال( کنترل می

 .دهنده موقعیت فرمان نهایی شفت است

 

کند. این مدار گیرد، فیدبک سرعت و موقعیت را مهیا مینوعی انکدر که به عنوان سنسور مورد استفاده قرار می

 .دنده ادغام شده استدرون محفظه موتور تعبیه شده که معمولاً با سیستم جعبه



 

 

 وتورهاانواع سروو م

بندی دسته DC و سروموتورهای AC توان بر اساس کاربردی که دارند، در دو دسته سروموتورهایسروموتورها را می

، (DCیا  AC) توان از سه جنبه مورد ارزیابی قرار داد: نخست بر اسال جریان کاریکرد. همچنین، سروموتورها را می

میدان ستفاده از جاروبک( و سوم چرخش روتور نسبت به دوم بر اساس نوع کموتاسیون )استفاده یا عدم ا

 ).سنکرون یا آسنکرون (مغناطیسی گردان

بندی یک موتور بر اساس بودن یکی از معیارهای اساسی دسته DC یا AC .کنیمنخست بحث می ابتدا درباره جنبه

در توانایی ذاتی  DC و AC از دیدگاه عملکرد، تفاوت اولیه بین موتورهای .کندنوع جریانی است که آن را تغذیه می

، سرعت AC ابت ارتباط دارد و در موتور، سرعت مستقیماً با منبع ولتاژ با بار ثDC کنترل سرعت است. در یک موتور

 .های مغناطیسی وابسته استبه فرکانس ولتاژ اعمالی و تعداد قطب

https://blog.faradars.org/%D9%85%DB%8C%D8%AF%D8%A7%D9%86-%D9%85%D8%BA%D9%86%D8%A7%D8%B7%DB%8C%D8%B3%DB%8C-%DA%AF%D8%B1%D8%AF%D8%A7%D9%86/
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 AC موتورهای آنکه رغمعلی گیرند.های سروو مورد استفاده قرار میدر سیستم DC و AC هر دو نوع موتورهای

ها و سایر کاربردهای ها، کارخانهها در کاربردهای سروو مانند رباتکنند، استفاده از آنجریان بیشتری مصرف می

 .ها تکرار و دقت بالا مورد نیاز استتر است که در آنصنعتی رایج

به صورت مکانیکی و  DC ها است. یک سروو موتورعدم وجود جاروبک در آنبندی موتورها، وجود یا جنبه دیگر دسته

رای موتورهای دا .دهدیا به صورت الکترونیکی بدون جاروبک عمل کموتاسیون را انجام می کموتاتوربا استفاده از 

تر است؛ در حالی که موتورهای بدون جاروبک قابل اعتمادتر ها سادهتر هستند و عملکرد آنجاروبک معمولاً ارزان

 .هستند و بازده بیشتر و نویز کمتری دارند

 

کموتاتور یک سوئیچ یا کلید الکتریکی چرخان است که به صورت متناوب جهت جریان بین روتور و مدار درایو 

ای متشکل از چند بخش کنتاکت فلزی روی روتور تشکیل حلقه استوانه یک از کموتاتور دهد.( را تغییر میانداز)راه

https://blog.faradars.org/%D9%85%D9%88%D8%AA%D9%88%D8%B1-%D8%A7%D9%84%D9%82%D8%A7%DB%8C%DB%8C/
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https://blog.faradars.org/%DA%A9%D9%85%D9%88%D8%AA%D8%A7%D8%AA%D9%88%D8%B1/
https://blog.faradars.org/%DA%A9%D9%85%D9%88%D8%AA%D8%A7%D8%AA%D9%88%D8%B1/


 

نام دارند، از یک ماده هادی مانند کربن ساخته شده و در « جاروبک»دو یا چند کنتاکت الکتریکی که  .شده است

های رسانای کموتاتور تماس لغزشی بخشها با شوند. هنگام چرخش روتور، جاروبکمقابل کموتاتور تعبیه می

 .خواهند داشت

 

بدون جاروبک هستند، موتورهای  AC های سروو موتورهایدر حالی که اغلب موتورهای مورد استفاده در سیستم

گیرند. همچنین، مغناطیس دائم با جاروبک نیز به دلیل سادگی و هزینه پایینی که دارند، مورد استفاده قرار می

 DC گیرند، موتورهایبا جاروبک که در کاربردهای سروو مورد استفاده قرار می DC ن نوع موتورهایتریرایج

 .مغناطیس دائم هستند

 

 



 

 

ر سنسور اثهای فیزیکی و کموتاتور با یک معادل الکترونیکی که معمولاً از بدون جاروبک، جاروبک DC در موتورهای

 .شودیا یک انکدر تشکیل شده است جایگزین می هال

 

تواند با هر دو ، که میموتور یونیورسالها، مانند معمولاً بدون جاروبک هستند، هرچند در برخی مدل AC موتورهای

 .شودو عمل کموتاسیون به صورت مکانیکی انجام میکار کند، جاروبک وجود دارد  DC و AC توان

 

https://blog.faradars.org/%D8%B3%D9%86%D8%B3%D9%88%D8%B1-%D8%A7%D8%AB%D8%B1-%D9%87%D8%A7%D9%84/
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ا کند یها با سرعت سنکرون حرکت میبندی سروو موتورها، این است که روتور آنسومین و آخرین جنبه برای دسته

بندی شوند، دستهبندی میاغلب در دو دسته با جاروبک و بدون جاروبک دسته DC آسنکرون. در حالی که موتورهای

طور که گفتیم، شود. هماناغلب بر اساس سرعتشان نسبت به میدان مغناطیسی گردان تعیین می AC ایموتوره

 به سرعت این شود.های مغناطیسی تعیین می، سرعت با فرکانس منبع ولتاژ و تعداد قطبAC در موتورهای

با سرعت میدان مغناطیسی بنابراین، در یک موتور سنکرون، روتور با سرعتی برابر  .است معروف سنکرون سرعت

.چرخدگردان می

 

شود و سرعت چرخش آن کمتر از سرعت چرخش میدان است. البته موتور آسنکرون، موتور القایی نیز نامیده می

ها و تغییر فرکانس منبع تغییر توان با چند روش مختلف مانند تغییر تعدد قطبسرعت یک موتور آسنکرون را می

 .داد

 



 

دنده و مدار ، سنسور موقعیت، مجموعه چرخDC شود: موتوراز چهار بخش اصلی تشکیل می DC یک سروو موتور

اعمالی به آن متناسب است. برای کنترل  با ولتاژ DC طور که گفتیم، سرعت مطلوب یک موتورکنترل. همان

کننده خطا وارد تقویتها به کند که به عنوان یکی از ورودیسرعت موتور، یک پتانسیومتر، ولتاژی را تولید می

 .شودمی

در برخی مدارها، از یک پالس کنترل برای تولید ولتاژ مرجع متناظر با موقعیت یا سرعت مطلوب استفاده شده و به 

کننده حرکت یا کنترل PLCشود. در کنترل دیجیتال، برای کنترل دقیق، یک اعمال می مبدل ولتاژ پهنای پالسیک 

 .رودها بر اساس سیکل وظیفه به کار میدیگر برای تولید پالس

 

از و کار سسنسور سیگنال فیدبک، معمولاً یک پتانسیومتر است که ولتاژی را متناسب با زاویه مطلق شفت موتور در 

 .شودکننده خطا وارد میکننده مقایسهکند. در نتیجه، مقدار ولتاژ فیدبک به ورودی تقویتدنده تولید میچرخ

تولیدی موقعیت فعلی موتور، یعنی فیدبک پتانسیومتر و موقعیت مطلوب موتور را مقایسه  کننده ولتاژتقویت

شود. وقتی خطا زیاد د. این ولتاژ خطا به آرمیچر موتور اعمال میکنخطای مثبت یا منفی تولید می کرده و یک ولتاژ

چرخد. اگر خطا منفی شود. موتور تا زمانی که خطا به صفر برسد میشود، ولتاژ خروجی به آرمیچر موتور اعمال می

 .چرخدباشد، ولتاژ آرمیچر معکوس شده و در نتیجه آرمیچر در جهت عکس می

https://blog.faradars.org/pwm/
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https://blog.faradars.org/%D8%A2%D9%85%D9%88%D8%B2%D8%B4-plc/


 

 

 AC بر اساس ساختار دو نوع سروو موتور آسنکرون و سنکرون است. سروموتور AC ایاصول عملکرد سروو موتوره

ای و هسته استاتور است. استاتور شامل یک قاب و بدنه استوانه .سنکرون از استاتور و روتور تشکیل شده است

 .کندرا تأمین میپیچی آرمیچر به دور هسته استاتور پیچانده شده و به یک سیم متصل است که جریان موتور سیم

 

روتور از یک مغناطیس دائم تشکیل شده و نسبت به روتور نوع آسنکرون القایی که جریان روتور آن با 

شود متفاوت است. به همین دلیل، این نوع موتورها، سروو موتورهای بدون جاروبک الکترومغناطیس القا می

 ن مغناطیسی گردان استاتور را با سرعت شوند. هنگامی که میدان استاتور با ولتاژ تحریک شود، روتور میدانامیده می



 

 

ای است که با موتور نوع سنکرون کند و این همان لحظهمشابه یا سنکرون با میدان تحریکی استاتور دنبال می

 .مواجه خواهیم بود

 این. نیست نیازی جریان به شود،در روتور مغناطیس دائم، وقتی میدان استاتور بدون انرژی شده و متوقف می

بازده بالاتری دارند. وقتی موقعیت روتور نسبت به استاتور مورد نظر باشد، یک  روتور جریان نداشتن دلیل به هاموتور

 .کندکننده سروو موتور را مهیا میشود که فیدبک به کنترلانکدر روی روتور قرار داده می

آرمیچر و سیم خروجی تشکیل شده است. پچی آسنکرون یا القایی از هسته استاتور، سیم AC استاتور سروو موتور

 .پیچی هسته آن هستنداجزای روتور نیز شفت و سیم

 

 

ور پیچی استاتکند و سبب تولید میدان شار متناوب در اطراف سیمپیچی استاتور را تغذیه میفقط سیم AC منبع

نام دارد. طبق قانون  (RMF) چرخد و میدان مغناطیسی گردانشود. این میدان متناوب با سرعت سنکرون میمی

، سرعت نسبی بین روتور و میدان چرخان استاتور سبب ایجاد نیروی الکترومغناطیسی القای الکترومغناطیس فارادی

 .شودهای روتور میدر هادی

https://blog.faradars.org/farady-induction/


 

 

تر ب در اطرافش تولید خواهد کرد.شار روتور از شار استاتور عقباکنون، جریان القایی روتور یک میدان شار متناو

 ونسنکر عبارتی، به و و برسد استاتور میدان سرعت به تواندنمی چرخد واست. روتور در جهت میدان دوار استاتور می

 .شود. در نتیجه، آسنکرون خواهد بود

 

جهت دریافت اطلاعات بیشتری از محصولات شرکت دلتا با ما همراه باشید و دوستان وهمکاران خود را نیز از آنها 

 زیدبهره مند سا

 

 .برای کسب اطلاعات بیشترمی توانیدبه کانال ما نیز مراجعه نمایید و یا با شماره تلفن های زیر باما تماس بگیرید

ZagrosControl_Automation@ 
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