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 BLDCبررسي اثر خطای موقعيت سنسور اثر هال بر گشتاور موتور  : عنوان
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 صبح 9ساعت  – 1402شهریور  21 : برگزاری زمان

 )دفاعیه(200ولنجک(، اتاق دانشکده مهندسی برق )پردیس  : برگزاری مکان

 

 

هزینه،  گیرند. در یک درایو معمولی کمدر کاربردهای متنوعی مورد استفاده قرار می (BLDC)بدون جاروبک  DCموتورهای 

، رودبه کار می موقعیت روتورشخیص سیگنال های تولید شده توسط سه سنسور اثر هال که برای تاز طریق  اینورتر منبع ولتاژ

شود. سنسورهای اثر هال مستعد خطا هستند، خطاهایی که ممکن است به دلیل نقص در مدار الکتریکی سنسورها و یا کنترل می

ایجاد شود. خطای موقعیت سنسور اثر هال از خطاهای رایج است که ناشی از تحمل بالقوه ساخت در  نصب نادرست سنسور

است، حتی اگر این خطا، فورا منجر به خرابی سیستم نشود، تاثیر طولانی مدتی بر عملکرد کلی موتور دارد که  طول فرآیند نصب

تر، سنسورهای دارای خطای موقعیت باعث ایجاد فواصل زمانی نابرابر به طور دقیق می تواند بر ریپل گشتاور نیز تاثیر بگذارد.

، ارتعاشات، شود. بنابراین افزایش امواج گشتاوریین در گشتاور میپا های فرکانس ونیکشود که منجر به هارمسانا میبرای فازهای ر

گیرند و طول عمر سیستم نویز صوتی، کاهش عملکرد کلی مکانیکی سیستم محرک مانند یاتاقان ها و شفت تحت فشار قرار می

گیرد، بر این فرض مورد استفاده قرار می BLDCور درجه که معمولا برای موت 120یابد. منطق کموتاسیون استاندارد کاهش می

بر آورده  د. با این حال، این پیش فرض هموارهاز هم فاصله دارن الکتریکی درجه 120استوار است که سنسورهای اثر هال دقیقا 

با افزایش تعداد  شود.در گشتاور و راندمان سیستم مشاهده می یجه، اثرات جانبی ناهماهنگی سنسور اثر هالشود و در نتنمی

شود. های مغناطیسی موتور، حتی یک اشتباه مکانیکی کوچک یک سنسور به خطای بیشتری در درجات الکتریکی تبدیل میقطب

 به صرفه نیست. در این پایان نامهمقرون  ،نیست و مطمئنا برای تولید انبوه ، همیشه امکان پذیرتنظیم مجدد حسگرهای موقعیت

می توان ، روشی جدید ارائه شد که به کمک آن BLDCثر خطای موقعیت سنسور اثر هال بر گشتاور موتور به منظور بررسی ا

این  اترا مدل کرد و اثر و سنسور و سه سنسوردای موقعیت تک سنسور، از جمله خط خطاهای موقعیت سنسور اثر هالانواع 

متلب یه و تحلیل از طریق شبیه سازی در محیط نرم افزاری . تجزمورد بررسی قرار دادBLDC بر گشتاور موتور نوع خطاها را 

 شود. گیری ضریب ریپل گشتاور تایید میانجام شده است و نتایج با اندازه


