
 





 
 

 



 

 



 

 

 موتورهای گیرلس در صنعت آسانسور
Gearless Machines for Elevator Industry 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 محمد حاج زمان

 شرکت سیگما

 



 

 



 

 

 فهرست

 

 1 های سیگما آشنایی با گروه شرکت

 3 آشنایی با موتورهای گیرلس مورد استفاده در صنعت آسانسور: بخش اول

 3 دائمآشنایی با موتورهای سنکرون مغناطیس -1

 4 ساختمان الکتروموتورهای سنکرون مغناطیس دائم -1-1

 6 اصول کار موتورهای سنکرون مغناطیس دائم -2-1

 7 های توان موتورهای سنکرون مغناطیس دائم مشخصات و منحنی -3-1

 9 موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس در صنعت آسانسور -2

 9 موتور سنکرون مغناطیس دائم گیرلس با موتور گیربکس تفاوت ساختار -1-2

 11 دائم گیرلسار و اجزای موتور سنکرون مغناطیس ساخت -2-2

 11 مزایای موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس نسبت به موتور گیربکس -3-2

 12 های موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس نسبت به موتور گیربکس محدودیت -4-2

 13 های گیرلس از نظر شکل ظاهری تقسیم بندی موتور -5-2

 13 موتورهای گیرلس دیسکی یا تخت )روتور بیرونی( -1-5-2

 15 ای یا درامی )روتور داخلی( موتورهای گیرلس بشکه -2-5-2

 VVVF 16 اینورترهایکنترل موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس با  -3

 17 اینورتربا  ACهای  اصول کنترل ماشین -1-3

 11 انواع اینورتر -2-3

 19 ی اینورترمزایا -1-2-3

 22 اینورتر معایب -2-2-3

 21 اندازی و کنترل موتورهای گیرلس های فیدبک در راه انکودر و سیستم -4

 21 انکودر نسبی  -1-4

 22 انکودر افزایشی  -2-4



 

 

 22 انکودر مطلق -3-4

 24 انکودر در صنعت آسانسور -4-4

 25 ترمز الکترومکانیکی موتورهای گیرلس -5

 26 چگونگی عملکرد -1-5

  

 27 گیرلس موتورهای اندازی نکات مهم در انتخاب، نصب و راه بخش دوم:

 27 نکات مهم در طراحی آسانسور و انتخاب موتور گیرلس -1-6

 27 ترافیکیها از نظر  دسته بندی ساختمان -1-1-6

 21 سیستم تعلیق موتورهای گیرلس در صنعت آسانسور -2-1-6

 21 فلکه کشش کم اصطکاک -3-1-6

 29 هرزگرد های فلکه چیدمان و بندی فلکه -5-1-6

 31 اندازی آسانسور مجهز به موتور گیرلس نکات مهم در نصب و راه -2-6

 31 موتورخانهنکات مهم در خصوص نصب موتور گیرلس در  -3-6

 31 نکات مهم در خصوص نصب موتور گیرلس در داخل چاه -4-6

 32 نکات مهم درباره خصوصیات الکتریکی موتور گیرلس -5-6

 32 نکات مهم درباره نگهداری موتور گیرلس پیش از نصب -6-6

 32 نکات مهم در نصب مکانیکی موتور گیرلس -7-6

 33 موتور گیرلسنکات مهم در نصب الکتریکی  -1-6

 35 نکات مهم درباره انکودر موتورهای گیرلس -9-6

 36 نکات مهم درباره ترمز موتورهای گیرلس -12-6

 39 نکات مهم در عملیات سرویس و نگهداری موتورهای گیرلس -11-6

 42 نکات مهم در انتخاب اینورتر مناسب -12-6

 41 اینورتر اندازی و تنطیم موتور گیرلس + مراحل راه -13-6

 41 نکات مهم در خصوص تیونینگ موتور گیرلس -14-6



 

 

 44 الکتریکینکات مهم در نصب  -15-6

 44 نکات مهم در خصوص اتصال به زمین )ارت( ساختمان -1-15-6

 45 نکات مهم در خصوص اتصالات الکتریکی -2-15-6

 ZIEHL-ABEGG 47یابی موتورهای گیرلس  عیب -16-6

 41 مهم استانداردی آسانسور با نیرو محرکه گیرلسموارد  -17-6

 51 (MRLموارد مهم استانداردی آسانسورهای بدون موتورخانه ) -11-6

 51 انجام تعمیرات یا بازرسی -1-11-6

 51 چاه به شدن وارد بدون بیرون از دسترسی -2-11-6

 52 کابین سقف طریق از بازرسی یا تعمیر انجام -3-11-6

 52 کابین یا چاه از اضطراری خروج لزوم -4-11-6

 52 چاه درون کاری های محل ابعاد -5-11-6

 52 چاه بیرون از ها آزمون انجام لزوم -6-11-6

 52 موتورخانه بیرون تابلوهای -7-11-6

 53 موتورخانه بدون آسانسورهای در توجه قابل مورد دو -1-11-6

 53 محاسبات -7

 53 برای موتورمحاسبه توان لازم  -1-7

 54 محاسبه سرعت حرکت کابین -2-7

  

 ZIEHL-ABEGG 55 گیرلس موتورهای: سوم بخش

 55 شرکت معرفی -1-1

 55 مهم های تاریخ -1-1-1

 59 ها گواهینامه و کیفیت مدیریت -2-1-1

 61 محصولات اجمالی معرفی -2-1

 ZAtop 61 موتورهای -1-2-1



 

 

 

 ZAsyn 61 موتورهای -2-2-1

 ZETADYN 62 اینورتر -3-2-1

 ZETALIFT 62 افزار نرم -4-2-1

 ZAS 62 موتورهای -5-2-1

 62 زیلابگ گیرلس موتورهای مزایای -3-1

 62 کیفیت بهترین با مگنت -1-3-1

 64 موتور هر برای اختصاصی محاسبه -2-3-1

 64 آسانسور صنعت تخصصی درایو -3-3-1

 65 موتور فلکه بالای تنوع -4-3-1

 65 مداوم توسعه و تحقیق -5-3-1

 66 موتورها کلیه عملکرد تست -6-3-1

 61 قیمت کاهش -7-3-1

 ZIEHL-ABEGG 71 موتور محاسبات برگه: پیوست

  

 73 منابع و مأخذ



 

   1 

 معرفی گروه سیگما

شرکت سیگما شرکتی مهندسی بازرگانی در زمینه واردات قطعات اصلی صننعت آسانسنور اسنت کنه بنه      

های  هشود. بیش از بیست سال فعالیت موثر و مفید در زمین شناخته می Sigma Groupعنوان قله هرم 

هایی گردید که هر کدام در ینک زمیننه مشنخ      موجب تاسیس شرکت مختلف صنعت آسانسور تدریجا

هنای   انند. گنروه شنرکت    دههای دیگر گردین  افزایی و اثر سینرژیک روی شرکت لیت نموده و موجب همفعا

هایی است که مدیریت ارشد شرکت به تدریج موجنب تاسنیس آنهنا گردینده و هنم       ل شرکتسیگما شام

 ها شامل:  نماید. این شرکت اکنون در هیأت مدیره آنها ایفای وظیفه می
 

 زرگانی در واردات قطعات اصلی آسانسورهای هیدرولیک و کششیمهندسی با سیگما آسانبر

 ترین تولید کننده تابلو فرمان آسانسور در ایران بزرگ آریان آسانسور

بنا   Joint Ventureبه صورت تولیدکننده درهای اتوماتیک و کابین آسانسور  قطعات آسانبر پریسما

PRISMA ایتالیا 

 آسانسور( تولید قطعاتی در خارج )مشارکت

آسانسننورهای مکانیکننال قطعننات و لننوازم جننانبی  ه کارسننلینگ وتولیدکنننند برقی کاسپین سانبر پلهآ

 و کششی هیدرولیک

 دار و خاص برقی، آسانسورهای شیب کابین، پله های مکانیزه، تله پارکینگ کار پارک آرا

 واردات قطعات الکتریکی آسانسور پارت دنا فوز
 

های متعندد در   نمایندگینظیر از تخص  و خدمات تراز اول را در ایران گردآورده است و با داشتن  ای بی مجموعه

 های: از جمله نمایندگیگیرد،  های صنعت آسانسور را در برمی های گوناگون که عمده قطعات و حوزه زمینه
 

 START ELEVATOR ایتالیا در جک و پاوریونیت آسانسورهای هیدرولیک؛ 

 ZIEHL-ABEGG ؛و درایو گیربکس، آلمان در موتورهای گیرلس 

 NUOVA MGT ایتالیا در موتورهای گیربکس؛ 

 PRISMA ایتالیا در تولید در اتوماتیک و کابین؛ 

 COBIANCHI های خاص؛ سوئیس در پاراشوت 

 VAULT های طبقاتی؛ آلمان در پارکینگ 

 LEITNER ایتالیا در تله کابین؛ 

 DAESUNG LDS کره جنوبی در پله برقی؛ 

 KOLLMORGEN ؛آلمان در تابلو فرمان 

 DANFOSS دانمارک در درایو 

 

ترین قطعات را در کنار ارائه خدمات فنی و مهندسی و پشتیبانی به همنراه   امکان ارائه بهترین و با کیفیت

 فنی و مهندسی فراهم آورده است. ای مناسب از مستندات و اطلاعات مجموعه
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 آشنایی با موتورهای گیرلس مورد استفاده در صنعت آسانسور: بخش اول

 
جویی در مصرف  صرفهکارهای فنی سطح بالایی است که برای  عبارت گیرلس )بدون جعبه دنده( مبین راه

آسانسور »آوری را به نام نامناسب  انرژی و کیفیت بالای سواری در آسانسور کاربرد دارد. زمانی این فن

های بزرگ چند ملیتی  شناختند. در آن زمان تنها شرکت ( میWard-Leonard Lift« )واردلئونارد

های  آوری ها بودند که فن و تنها آن شرکتآوری تولید کرد  توان تجهیزاتی با این فن دانستند چطور می می

 های فنی منحصر به فرد آن را در اختیار داشتند. پیچیده لازم و آموزش

توانند  های کوچک تولیدکننده هم می اوضاع از آن زمان تغییر فراوانی کرده است و امروزه حتی شرکت

 موتورهای گیرلس عرضه کنند. آسانسورهای خود را با

 

 موتورهای سنکرون مغناطیس دائمآشنایی با  -1

بدون دردسر بنه   یانداز ساده و راه یل دارا بودن ساختمانین به دلورکا آسنی یالقائ یش موتورهایها پ از سال

اد، ین ز ینامناسنب، صندا   تنوان ب یرنند. ضنر  یگ یقرار م یبردار ها مورد بهره از دستگاه یاریبس کعنوان محر

ه بنر،، گشنتاور   کبالا به شنب  یانداز ان راهیل جری، تحمیانداز زمان راهاد در یز یر، تلفات حرارتییسرعت متغ

ن موتورها محسوب یب ایبالا از معا یها نگ در توانیپ ریاز به استفاده از نوع اسلیاد، نینه چندان ز یانداز راه

 یکیانکم کدائم( به عنوان محر یدائم )آهنربا یسیمغناط میدانن با ورکسن یها نیشوند. در مقابل، ماش یم

بنودن، حنذف    کوچنک م، رانندمان بنالا،   یقابنل تنظن   توانب یهمچون سرعت صددرصد ثابت، ضر یائیاز مزا

لغنزان و   یهنا  ، حنذف حلقنه  ینک مندار تحر  ی، حذف اتنلاف ژولن  DCه یدان، حذف منبع تغذیم یچیپ میس

دان، ین نتنرل م کم و یان تنظن کن ل عندم ام ین تر برخوردارند. هرچند به دل ساده یر و نگهداریتعم وها،  کجاروب

تنوان هرگوننه    یط سناخت من  یدر شرا یر نبوده ولیپذ انکب قدرت بعد از ساخت موتور امیم ضریت تنظیقابل

 رد.یلازم صورت گ ینیب شیپ

 یسن یس منواد مغناط یترومغنناط کال یس و انرژیسترزیل هیکس یها یدهد با توجه به منحن یمطالعه نشان م

 .(2و  1)شکل  یکتیدائم فرومان

 

 
 منحنی هیسترزیس :1شکل 
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 B=F(H)منحنی انرژی  :2شکل 

 

 س دائمیمغناط سنکرون یتروموتورهاکساختمان ال -1-1

ا از آن یه به عهده موتور گذارده شده و کاست  یفیمتاثر از وظا یکیترکال ین نوع موتورهایا یل ساختمانکش

را بنا فلنش مشناهده     یسن یجهت حوزه مغناطاند.  م شدهیترس 3ال در شکل کن اشیاز ا یرود. بعض یانتظار م

 شوند. ین نوع موتورها به دو صورت قطب صاف و قطب برجسته ساخته مید. اینمای یم

باشد سناختار   یانداز م ه حامل قفس راهک یا روتور استوانه یک(، در داخل a-3ل ک)ش یدر موتور نوع دو قطب

نننده بنه دو   کجدا یها اریله شیوسه در طول قطر خود ب یسیش داده شده است. هسته مغناطین موتور نمایا

 ها باشد. وتاه فوران قطبکجاد اتصال یه مانع اکم شده یتقس Sو  Nبخش 

ها بنا   ه قطبک( b-3ل کبرجسته است )ش یها شود، نوع قطب یاستفاده م Cو  Bلاس که از مواد کنوع دوم 

 Dلاس کن  یسن یاز منواد مغناط  c-3شوند. در شکل  یا پرچ وصل میچ و مهره یپ کمکبدنه استوانه روتور به 

اهش کن از  یرین امنر موجنب جلنوگ   ین ننند و ا ک یت میها در سطح روتور از لبه آن تبع استفاده شده و قطب

 شود. یها م قطب یسیت مغناطیخاص

، حنوزه  d-3ل کدائنم بنه صنورت شن     یسن یمغناط یروتورهنا  یمعمنول  یهنا  لکد از شن یانحنراف شند   یکبا 

ل کت بنه شن  ین در نها یال در آمنده و قفنس درون روتنور را بنا افنزودن فلزاتن      یل رادکاز ش یسیترومغناطکال

 آورند. یدر م یلندریس

دارد. منواد   یطراحن  یخاص جهت انتخاب پارامترها یاز به دقتیموتور ن سنکرونو آ سنکرونار کن یتعادل ب

س یمغنناط  یمدور در نظر گرفتنه شنده و در جهنت محنور     یلکصورت شه ه بک Dا ی Aلاس ک یسیمغناط

 ید فورانیتول e-3ل کنند که مطابق )شک یت میفوران را هدا یانداز فولاد فاصله یها ورقه کمکاند و به  شده

فنوران   یهنا  اننداز  محناف  و فاصنله   ینند. اسنتفاده از سنپرها   ینما یم ین در سطح فاصله هواییو متبا یقطب

 (.m.mf.sهاست ) قطب یزدائ سیاز مغناط یریبه منظور جلوگ یسیمغناط

ننوع   یس دائم در آسانسورهایمغناط سنکرون یتروموتورهاکاربرد الکه از عمر کر است اشاره شود کان ذیشا

 5/2ه از کن هایی  ت داشتن سرعتین آسانسورها با قابلیبه بعد(. ا 1996گذرد ) یشتر نمیب یچند سال یششک

 یدر انرژ یجوی ار بالا، صرفهیهمچون سرعت ثابت، راندمان بس یا عمده یایباشد از مزا یه میانمتر بر ث 17تا 

 یار سناده، اشنغال فضنا   یبسن  یس و نگهداریم، سروکار یم، طول محور بسکار یار خوب، وزن و حجم بسیبس

ار یبسن  یمنن یصدا، ا یار نرم و بیون بسکت و سکب قدرت بالا، حریم و حذف موتورخانه آسانسور، ضرکار یبس

 س برخوردارند.کربیدستگاه، حذف گ یارک  زمیانکنده در میآلا یها بالا، عدم وجود روغن
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 دیسنکی ینا   ن نوع موتورها را )نوعیا یداخل یسیترومغناطکه الکمحر یرویع نیتوز یها تفاوت روش 4شکل 

AXIALای یا بشکه یمعمول ی( با موتورها RADIAL از سنه   سننکرون  یموتورهنا دهد. اصنولا   ینشان م

 ر برخوردارند:یار مهم زیبس یژگیو

 سرعت صددرصد ثابت؛ -

 (؛یکبرابر  یار بالا )حتیب قدرت بسیضر -

 راندمان بالا. -

ان کن در صننعت عندم ام   ییالقنا  ین موتورها نسنبت بنه موتورهنا   یاربرد گسترده اکل عدم یدر مقابل تنها دل

قندرت   ینک ترونکال یابرد مندارها کن ه با ابنداع و  کاست  یزات اضافیاز به تجهیانداز بودن آنها بدون ن خودراه

ع حمنل و نقنل و   ین نوع موتورها راه خنود را در صننا  یل فو، برطرف و اکنترل شده( مشک یها یمه هادی)ن

 باز نمودند. یمیع پتروشیصنا

 

 
 های با روتور مغناطیس دائم : ماشین3شکل 

 

 
 ای دیسکی و بشکههای الکترومغناطیسی موتورهای  شکل و مسیر میدان :4شکل 

 



 

   6 

 اصول کار موتورهای سنکرون مغناطیس دائم -2-1
گر )استاتور و روتنور(  یدیکبر  یسیترومغناطکدان الیر دو میتاث یبر مبنا یکیترکال یار تمام موتورهاکاساس 

ر ین تناث ین جنه ا ینند. نتک یم یروین قاعده پیاز از ین سنکرون یه موتورهاکباشد  یرهم محور میط غیدر شرا

ان ین دان نمایمحور دو م ییجا هو مقدار جاب یسیمتناسب با شدت دو حوزه مغناط یصورت گشتاوره متقابل ب

 (.5ل کت موتورها خواهد شد )شکا حریت موجب دوران یه در نهاکگردد یم

 

 
 تأثیر دو میدان روتور و استاتور بر یکدیگر :5شکل 

 

و یک موتور سنکرون مغناطیس دائم این است که در  ACترین تفاوت بین یک موتور القایی آسنکرون  بزرگ

های استاتور، از طریق القای مغناطیسی میدان دواری نیز  پیچی از درون سیم ACموتور القایی با عبور جریان 

تور، روتور در جهت میدان دوار اسنتاتور  های استاتور و رو و به دلیل اثر متقابل میدان شود در روتور ایجاد می

 به حرکت در خواهد آمد.

از طرفی برای القای جریان در روتور، اختلاف سرعتی بین سرعت میدان دوار و سرعت گردش روتور به وجود 

هنای روتنور شنار     آید. در غیر این صورت میدان دوار نسبت به روتور امکان حرکت نخواهد داشت و هادی می

د شده توسط استاتور را قطع نکرده و در نتیجه ولتاژی در روتور القا نخواهند شند. اینن اخنتلاف     میدان تولی

شود. لغزش ینک   ( نامیده میSlipسرعت بین سرعت میدان دوار و سرعت حرکت روتور در اصطلاح لغزش )

آنهاسنت بنه   مؤلفه بدون واحد است. از آنجا که در موتورهای القایی اختلاف سرعت شرط و ضرورت عملکرد 

 گویند. زمان یا آسنکرون می این موتورهای موتورهای غیرهم

این در حالی است که در موتور سنکرون مغناطیس دائم توان روتور به طور مستقیم از یک منبع خارجی )در 

شود. هنگام وصل استاتور به شنبکه سنه فناز، میندانی دوار کنه سنرعت آن        اینجا مغناطیس دائم( تامین می

 کند. مده و سطح روتور را جارو میآد استاتور است در آن به وجوهای  با فرکانس شبکه و تعداد قطبمتناسب 

دهند و تولیند    های ثابت روتور با میدان چرخشی استاتور عکنس العمنل نشنان منی     میدان مغناطیسی مگنت

گشنتاور را تعینین   چرخنند و زاوینه بنین آنهنا مقندار       کند. این دو میدان به صورت سنکرون می گشتاور می

 کند. می
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 : ساختار یک موتور القایی آسنکرون6شکل 

 

 
 غناطیس دائممسنکرون : ساختار یک موتور 7شکل 

 

 های توان موتورهای سنکرون مغناطیس دائم مشخصات و منحنی -3-1
هنای   در موتورهای آسنکرون عامل مهم و بسیار تأثیرگذار بر مشخصات انها مقندار حنوزه مغناطیسنی قطنب    

ها( است که تأثیر آن را بر دو عامل جریان جذب شده از شنبکه   روتور )قوی یا ضعیف بودن مغناطیسی قطب

شنود نقطنه کنار     یکنید. در این خصوص معمولا سعی م مشاهده می 1تغذیه و ضریب قدرت موتور در شکل 

 این موتورها در شرایط مینیمم جریان، یعنی ضریب قدرت حدود یک انتخاب شود.

 2اندازی آنها نیز حدود  کند. گشتاور راه در موتورهای آسنکرون، با افزایش گشتاور سرعت به شدت تغییر می

کنند و همنواره برابنر     نمی برابر گشتاور نامی است؛ اما در موتورهای سنکرون با افزایش گشتاور سرعت تغییر

 سرعت سنکرون است. همچنین موتور قابلیت اعمال گشتاور ماکزیمم در سرعت صفر را نیز دارد.

آید، سرعت موتنور سننکرون مسنتقل از گشنتاور      سرعت این دو موتور برمی-طور که از منحنی گشتاور همان

 کند. یاست، اما در موتور آسنکرون با افزایش گشتاور سرعت کاهش پیدا م
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 : مشخصه جریان و ضریب قدرت1شکل 

 

 
 سرعت موتور سنکرون )سمت راست( و موتور آسنکرون )سمت چپ(-منحنی گشتاور :9شکل 
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 موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس در صنعت آسانسور -2
آخرین نسنل  توسعه اینورترها باعث تسهیل ساخت آسانسور با موتور سنکرون مغناطیس دائم شده است. اگر 

مغناطیس دایم ساخته شنده باشند،    وتور سنکروناینورترها در کنار موتور گیرلس مناسبی قرار گیرد که از م

بنا سنرعت پنایین کنار خواهند کنرد و اگنر موتنور          ایننورتر دهند.   ترکیب حاصل راهکاری برنده را شکل می

هنای آزار   واهند بنود و ننه لنرزش    ساخت بوده و به صورت الکترونیکی کنترل شود، نه نویزی در کار خ خوش

گیری، کناهش شنتاب و دقنت توقنف      الذکر آسانسوری بدون صدا با شتاب دهنده. در واقع نتیجه ترکیب فو،

 عالی خواهد بود.

تواند به ژنراتور بدل شود و اگر فازهای آن با هم  ( میAC موتور بدون جاروبک )موتور سه فاز مغناطیس دایم

کند کنه موتنور از    مزگیر خواهد شد. آسانسور گیرلس تنها در صورتی خوب کار میاتصال کوتاه شوند، خودتر

 اندازه و کیفیت ساخت مناسب و متناسبی برخوردار باشد. 

 

همای   تفاوت ساختار موتور سنکرون مغناطیس دائمم گیمرلس بما موتمور گیمربکس      -1-2

 دنده حلزونی چرخ
 اند: آسانسور، به طور کلی از قطعات زیر تشکیل شده دنده حلزونی معمول در صنعت های چرخ موتور گیربکس

 الکتروموتور )قفس سنجابی( آسنکرون شامل: -1

 ؛روتور )هسته( -

 ؛استاتور )سیم پیچ( -

 ؛پوسته -

  ؛شفت -

 ؛ها بلبرینگ یا بوش -

 فن. -

 گیربکس شامل: -2

 ؛دنده و شفت خروجی گیربکس چرخ -

 ؛ماردون -

 ؛پوسته -

 ؛بندی و قطعات آبها  و بلبرینگها  بوش -

 روغن  -

 کوپلینگ؛  -3

 سیستم ترمز شامل: -4

  ؛مگنت ترمز -

 ها؛  کفشک ترمز و لنت -

  ؛کاسه ترمز -

 .فنرها -
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 فلایویل یا هندویل؛  -5

 فلکه کشش؛ -6

 انکودر و متعلقات نصب.  -7

 

 
 نمای برش خورده موتور گیربکس مورد استفاده در صنعت آسانسور :12شکل 

 

 اند: آسانسور و حذف گیربکس اجزا زیر حذف شده تدائم به صنعبا ورود موتورهای گیرلس مغناطیس 

 دنده و ماردون؛ چرخ -

 روغن؛ -

 بندی؛ های دور بالا و قطعات آب بوش و بلبرینگ -

 کوپلینگ؛  -

 فلایویل. -
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با حذف این موارد، نه تنها بازدهی موتورهای گیرلس نصبت به موتورهای گیربکس بسیار بالاتر اسنت، بلکنه   

 تر شده است. ای کوچک ن موتورها نسبت به موارد مشابه گیربکس نیز به طور قابل ملاحظهابعاد و اندازه ای

 

 ساختار و اجزای موتور سنکرون مغناطیس دائم گیرلس -2-2
 پوسته؛ -

 شفت؛  -

 ها؛  بلبرینگ -

 روتور )هسته(؛ -

 پیچ(؛ استاتور )سیم -

 فلکه کششی؛  -

 آزاد کننده و...(؛ها، صفحات اصطکاکی، مگنت، فنر، اهرم  سیستم ترمز )لنت -

 انکودر. -

 

 
 نمای برش خورده یک نمونه موتور گیرلس مورد استفاده در صنعت آسانسور :11شکل 

 

 مزایای موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس نسبت به موتور گیربکس -3-2
آسانسوری که با موتور گیرلس ساخته شده باشد را باید به آسانسورهای دیگر )آسانسنورهای هیندرولیک ینا    

ای( ارجح دانست. همچنین در صورتی که عامل عدم نیاز این آسانسورها به روغن و تجهیزات ترمز  چرخ دنده



 

   12 

وتوری است بدون نیناز چنندان بنه    توان به جرأت ادعا کرد که موتور گیرلس م را هم به معادله بیافزاییم، می

 تعمیرات و نگهداری و با طبیعت هم سازگار است.

های گیرلس به نسبت بالا است. برای مثال موتور گینرلس در مقایسنه    جویی در مصرف انرژی در موتور صرفه

جنویی کنندد در صنورتی کنه همنین       % در مصرف اننرژی صنرفه  32تواند تا  ای، می با آسانسورهای چرخ دنده

 آور خواهد بود. قایسه با آسانسور هیدرولیک صورت پذیرد، نتیجه حیرتم

های مختلف، مهمترین مزایای موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس نسنبت بنه    با در نظر گرفتن جنبه

 موتور گیربکس عبارتند از:

 کترو موتور(؛. کاهش تلفات و افزایش راندمان در موتور گیرلس )حذف گیربکس و افزایش راندمان ال1

 . کاهش ابعاد و وزن؛ 2

 ؛MRLهای  . ارجحیت استفاده از موتور گیرلس به جای موتور گیربکس در آسانسور3

 . کاهش صدا و لرزش به دلیل:4

  حذف گیربکس، فلایویل و هندویل؛ 

 حذف کوپلینگ و کاهش تعداد اجزاء دوار؛ 

 ها.  دور کم و کاهش تاثیر بالانس قطعات دوار و صدای بلبرینگ 

 . استهلاک کم و عدم نیاز به سرویس و نگهداری پر هزینه؛5

 های زیست محیطی؛ . کاهش خسارت6

 شود(. متر معمولا فقط گیرلس استفاده می 3های بیش از  های بالا )سرعت . امکان استفاده در سرعت7

 

 
 ابعادی موتور گیرلس و موتور گیربکس: مقایسه 12شکل 

 

 های موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس نسبت به موتور گیربکس محدودیت -4-2
هنایی نینز بنه همنراه دارنند.       های زیاد، موتورهای گیرلس به دلینل سناختار خنود محندودیت     با وجود مزیت

کننند بیشنتر و قیمنت     می س استفادههایی که از موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرل پیچیدگی سیستم

هنای   اندرکاران صنعت، از تولیدکنندگان، بازرگاننان، شنرکت   تمام شده آن هم بالاتر است. تجربه کافی دست



 

   13 

آسانسوری و نصابان و سرویسکاران گرفته تا بازرسان استاندارد در این زمینه هنوز بنه انندازه کنافی نیسنت.     

 ه آن اشاره داشت، عبارتند از:توان ب هایی که می مهمترین محدودیت

 دار؛ هزینه بالاتر کل سیستم نسبت به آسانسورهای گیربکس -

 لزوم طراحی و انتخاب مناسب اجزاء آسانسور حتی قبل از عقد قرارداد؛  -

 ها و عدم اطمینان از موجودی کالا در هنگام نیاز؛ تنوع بسیار زیاد برندها و مدل -

 نبود تجربه و اطلاعات کافی در بین فعالان صنعت آسانسور ایران؛  -

 لق جامد یا مایع یا گازهای مخرب(.صنعتی )آلوده به ذرات معهای  محدودیت کاربرد در محیط -

 

 های گیرلس از نظر شکل ظاهری بندی موتور تقسیم -5-2

 موتورهای گیرلس دیسکی یا تخت )روتور بیرونی( -1-5-2

دیسکی با روتور بیرونی به دلیل پخش فضنای لازم در عنر ، ضنخامت کمتنری دارنند و فضنای       موتورهای 

تر شدن  های موتور و بزرگ کنند. از طرفی با فراهم آوردن توامان امکان افزایش تعداد قطب می کمتری اشغال

ای موتنور، بنا    ای، با کاستن از سرعت زاوینه  قطر فلکه کشش، برای ارائه یک سرعت ثابت نسبت به نوع بشکه

 توجه به رابطه

 

            
   

 
 

 

فرکانس نامی است، و جبران آن از طریق انندازه قطنر فلکنه بنرای رسنیدن بنه        fتعداد قطب و  Pکه در آن 

 سرعت خطی مورد نظر،با توجه به رابطه 

 

      
 

      
 

 

 اهند داد.تری را ارائه خو قطر فلکه کشش است(، حرکت نرم Dکه در آن 

 های موتورهای گیرلس دیسکی با روتور بیرونی عبارتند از: مهمترین ویژگی

 قابلیت نصب در موتورخانه و چاه آسانسور؛  -

ها در بالا یا وسط یا پایین  آل جهت نصب کنار چاه )روی دیواره چاه یا آهنکشی، یا اتصال به ریل ایده -

 چاه(؛

استاتیک لود بالا و مقاومت زیاد در مقابل ضربات هنگنام  های مستحکم و لذا  بدنه و شفت و بلبرینگ -

 حمل و نقل و یا پاراشوت؛

 ای؛ نسبت به نوع بشکه اینورترقابلیت کنترل بهتر توسط تابلو و  -

 ای؛ تر از نوع بشکه ها معمولا بزرگ بکسل قطر فلکه کششی و قطر سیم -

 معمولا بدون نیاز به فن خنک کننده؛ -
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 های ترمز معمولی و هندویل؛ از سیستمقابلیت استفاده راحت تر  -

 ای؛ آن نسبت به نوع بشکه 1:1فراوانی بیشتر سیستم  -

 تر. حرکت نرم -

 

 
 : ساختار موتور گیرلس دیسکی13شکل 

 

 

 
 نمونه موتور گیرلس دیسکی :14شکل 
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 ای یا درامی )روتور داخلی( موتورهای گیرلس بشکه -2-5-2

ترین نوع موتورهای گیرلس منورد اسنتفاده    تر متداول دلیل هزینه پایینموتورهای دیسکی با روتور داخلی به 

 های موتورهای گیرلس بشکه با روتور داخلی عبارتند از: در صنعت آسانسور هستند. مهمترین ویژگی

 قابلیت نصب در موتور خانه و چاه آسانسور؛ -

 ابعاد کوچک و وزن کم؛ -

 آل برای اورهد کم و فضای کوچک؛ ایده -

 نسبت به نوع دیسکی )برای یک برند و ظرفیت مشابه(؛قیمت کم  -

 بکسل با قطر کم. های کششی و سیم استفاده از فلکه -

 

 
 ای ساختار موتور گیرلس بشکه :15شکل 

 

 
 ای نمونه موتور گیرلس بشکه :16شکل 
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 VVVF اینورترهایکنترل موتورهای سنکرون مغناطیس دائم گیرلس با  -3
شود. گشتاور با  سرعت روتور یک موتور سنکرون مغناطیس دائم مستقیماً با فرکانس اعمال شده کنترل می

شود. مدیریت قدرت  دار نیروهای مغناطیسی الکتریکی در استاتور تولید می دور کردن روتور از موقعیت زاویه

شود.  ها تغییر داده می پیچ شده به سیم گیرد که با تغییر ولتاژ اعمال موتور با تنظیم جریان استاتور صورت می

دهد، عملکرد موتور در هر دو شرایط موتور و بازتولیدی همسان است. با  نشان می 17همان طور که شکل 

 ( صفر هم به دست آورد.فرکانسبار را در سرعت ) توان گشتاورهای کامل و اضافه اعمال جریان کافی، می

 

 
 مغناطیس دائمسنکرون : مشخصه موتور 17شکل 

 

کنترل موتور سنکرون نیازمند توانایی تأمین جریان کافی برای ایجاد گشتاور مطلوب است. اما در این مورد 

شود. برای تغییر  باید دقت کرد جریان اضافه اعمال نشود، چرا که باعث گرم شدن بیش از حد موتور می

ای استاتور  شود. موقعیت زاویه اینورتر استفاده می، تنظیم ولتاژ موتور و در نتیجه جریان آن، از یک فرکانس

های نیرومند  های مغناطیس دائم مدرن با مغناطیس شود. ماشین گیری می اندازهانکودر عمدتاً با استفاده از 

پایین محدود  RPMهای آسانسورهای بدون گیربکس و با  شوند که کاربرد آنها را به ماشین ساخته می

ها طراحی صاف و دیسکی داشته باشند که به نوبه خود برای  شود این ماشین عث میکند. این موضوع با می

 آل است. ( ایدهMRLکاربردهای بدون موتورخانه )

شمار آورد، که به  ACمغناطیس دائم  های های اولیه ماشین توان نسخه ای سروو را می برخی موتورهای پله

های پایین  خاطر وجود قطب مغناطیس دائم مشخ  هم در روتور و هم در استاتور ممکن است در سرعت
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شوند و دچار همان مشکل  هم با ساختار مشابه ساخته می DCشوند. موتورهای بدون جاروبک « گیر»دچار 

در عمل قطب مغناطیسی نمایان های مغناطیس دائم امروزی  های مغناطیسی نمایان هستند. ماشین قطب

آل هستند؛ هر چند در  ندارند، در نتیجه دچار گیر نشده و برای کاربرد حرکت آرام نزدیک سرعت صفر ایده

عو  کنترل این موتورها ممکن است کمی دشوار باشد. برای ایجاد گشتاور و سرعت مناسب بدون نوسان 

های ایجاد شده در اثر  طیس دایمی روی روتور و قطبهای مغنا محور موتور، باید زاویه چرخش میان قطب

های استاتور دانسته بوده و قابل کنترل باشد. برای حصول گشتاور یکنواخت و مناسب  پیچ جریان درون سیم

 یای روتور و محاسبات پیچیده بردار گیری موقعیت زاویه برای اندازه انکودرها استفاده از  در تمام سرعت

کارهای کنترل اندکی متفاوت هستند، اما مداربندی توان اینورتر و موتور در ذات با آن  الزامی است. ساز و

 رود شباهت بسیاری دارد. های القایی آسنکرون استاندارد به کار می چه در ماشین

 

 اینورتربا  ACهای  اصول کنترل ماشین -1-3
شود، چنه موتنور آسننکرون باشند و چنه سننکرون        امروزه در کنار هر سیستم کششی جدیدی که نصب می

گیرد. اینورترها دیگر در هر سیستم الکتریکی  مغناطیس دایم، یک اینورتر برای تنظیم سرعت موتور قرار می

و... همچنین هر جا که نیاز  روند. از فن گرفته تا پمپ و آسانسور که نیازمند تنظیم پارامتری باشد به کار می

های خورشیدی و منبع تغذیه اضطراری  ها، سلولUPSسه فاز یا تک فاز باشد، مانند  ACبه  DCبه تبدیل 

 شوند. برای بازگرداندن کابین آسانسور به طبقه در زمان بروز قطعی بر، شهری؛ اینورترها وارد بازی می

 DCارزان قیمت معمولی از ورودی ساده یکسوساز و گذرگاه ( )که در ایران به درایو معروف است اینورتریک 

(. هر فاز 11های اصلی از جریان موتور جداسازی شود )شکل  کند تا جریان میانی ولتاژ ثابت استفاده می

( وصل شده است. این DC Busگذرگاه جریان مستقیم ) –و  +های  موتور به صورت جداگانه به پایانه

گیرد تا متوسط ولتاژهای سه فاز اعمال شده  ( صورت میPWMمدولاسیون عر  پالس )اتصال به صورت 

تواند  جایی که یکسوساز ساده نمی دلخواه سینوسی باشد. از آن فرکانسهای موتور در هر توان یا  به پایانه

شود   ( در سیستم تعبیه می19)شکل « خاموش-روشن»توان را به سمت منبع اصلی بازگرداند، نوعی کلید 

شود. در زمان ترمزگیری موتور این کلید توان بازتولید شده را به  خوانده می« جداساز ترمزی»که به نام 

 کند تا به صورت گرما در آن تلف شود.  هدایت می زسوی یک مقاومت ترم

 

 
 اینورتر: اصول کنترل با 11شکل 
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 اینورتر: شماتیک بخش تغذیه 19شکل 

 

 انواع اینورتر -2-3
 شوند: های زیر تقسیم می اینورترها برحسب دقت مطلوب و کاربرد مورد نظر به خانواده

 که در آن نسبت ولتاژ به فرکانس ثابت بوده و مستقل از بار است.اسکالر

که در آن نسبت ولتاژ به فرکانس ثابت نبوده، اما به بار، سرعت و  ای گشتاور برداری با کنترل حلقه

 کنند. کند. این اینورترها گشتاور ثابت را در شرایط سرعت متغیر تضمین می فرکانس روتور بستگی پیدا می

گیرد.  که در آن کنترل سرعت روتور از طریق انکودر صورت میای بسته جریان   برداری با کنترل حلقه

شود تا سرعت مطلوب در هر شرایط سرعت و بار در کنار  انکودر با سرعت مورد نظر مقایسه میسیگنال 

 تضمین کنترل موقعیت ایستای موتور تضمین شود.
های موتور را تغییر دهند. برای کنترل  توانند ولتاژ و جریان اعمال شده به پایانه تنها می اینورترهای اسکالر

بینی  ه سرعت آن باید بتوان تغییرات مورد لزوم در ولتاژ و فرکانس را پیشدقیق گشتاور موتور و در نتیج

کرد و از این طریق گشتاور مورد لزوم برای کنترل سرعت را تولید کرد. برای آسانسورها این بخش بیشتر در 

 ترین خطا در تخمین لغزش موتور زمانی اهمیت دارد که آسانسور در حال ایستادن در طبقات است. کوچک

 شود.  کند که در نتیجه باعث اشتباه در محل ایستادن کابین می خطایی آشکار سرعت ایجاد می

 اینورتراست. تفاوت اصلی آن است که اسکالر  اینورتربرداری کاملاً مشابه بخش توانی  اینورتربخش توانی 

  فیدبکهای جریان را با  برد. وقتی داده موتور به کار می توانتری برای کنترل  برداری الگوریتم پیچیده

توان در هر سرعتی تولید  گرداند، گشتاور کامل موتور را می انکودر ترکیب کنیم که اطلاعات لغزش را برمی

 صفر مکانیکی هم باشد. RPMتواند حتی شامل  کرد که می

تواند به کف طبقه نزدیک  کنیم، کابین آسانسور می برداری )به همراه انکودر( استفاده می اینورتروقتی از یک 

شده، در سرعتی بسیار پایین پایدار بماند و تا زمانی که که ترمز درگیر شود کابین را در حالت پایدار در 
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سنکرون و های  م با ماشینتوان ه های برداری را میاینورترسطح مطلوب توقف ثابت نگاه دارد. علاوه بر این، 

 روند. باز )بدون انکودر( به کار می ها در حالت حلقهاینورتربه کار برد. بسیار اوقات این  هم آسنکرون

توانند همان  ها نمیاینورتربهتر است، اما این  اینورتر اسکالرها عموماً از کارآیی اینورترهر چند کارآیی این 

بسته برداری را فراهم کنند. علاوه  های کنترل حلقهاینورتردیک صفر کنترل دقیق روی گشتاور یا سرعت نز

برای مصرف انرژی باز تولیدی اضافه به صورت  ترمزآسانسور از یک مقاومت  ACهای اینورتربر این بیشتر 

 کنند.  هدر حرارتی استفاده می

 

 
 : بلوک دیاگرام اینورتر22شکل 

 ی اینورترمزایا -1-2-4

گیری و  موتور، چه موتور سنکرون باشد و چه آسنکرون، به علاوه شتابشرایط عالی سرعت  -

 شده؛ ترمزگیری کنترل

 ؛(شود می تر نرم کنترل به منجر موتور در مزدوج سینوسی ولتاژ و جریان) کیفیت بالاتر حرکت -

 دقت در توقف؛ -

 جویی مطلوب در مصرف انرژی؛ صرفه -

 کاهش جریان آغاز حرکت؛ -

 هرتز؛ 52بنیادی در دهی جریان  بازشکل -

 های مختلف؛ امکان استفاده از یک نوع موتور برای سرعت -

 گرم شدن کمتر موتور؛ -

 ؛حداقی نگهداری و تعمیر سیستم -

 های اصلی. پیچ حساسیت کمتر به تغییرات سیم -
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 اینورتر معایب -2-2-4

شمار آورد. سیستم توان یکی از تولیدکنندگان اصلی اختلالات الکترومغناطیسی به  اینورترها را می

کند. بلکه با تولید  گیرد، ولتاژ سینوسی تولید نمی الکترونیکی که اکنون در اینورترها مورد استفاده قرار می

این « ریاضی»کند. نتیجه  می« تقلید»کیلوهرتز( شکل موج سینوسی را  16تا  4های فرکانس بالا ) پالس

 ها در کنار یکدیگر ولتاژی سینوسی است. شکل موج

 شود: سازی و تقلید باعث ایجاد اثرهای خاصی می این شبیه

نامند.  یا اختلال رادیویی می EMIشوند را  های متصل به موتور منتشر می هایی که از کابل اختلال -

شود. مسیر  این مشکل به طور معمول با استفاده از کابل شیلددار در تمام مسیر سینگال حل می

 تقسیم خروجی اینورتر به جعبه تقسیم موتور را بپوشاند؛شیلددار باید تمام مسیر جعبه 

شوند. این مشکل هم به همان  هایی که از طریق ورودی اینورتر به منبع تغذیه منتقل می اختلال -

 ترتیب با استفاده از کابل شیلددار قابل حل خواهد بود؛

ی حل این مشکل باید از شوند. برا های توان که از پل دیودهای ورودی اینورتر ناشی می هارمونیک -

های با مقدار بالای پارامتر القایی استفاده  توان از چوک فیلترهای مناسب استفاده شود. معمولا می

 کرد؛

 ؛بندی موتور تنش بالا در عایق -

 ؛موتور اجزای کلی هزینه بودن بالاتر و تر پیچیده داخلی عملکرد -

 .مجزا حرکتی ترمز به نیاز -

شدند، اینورتر نصب شود، ممکن است  که در زمان پیش از اینورترها ساخته میاگر در موتورهای قدیمی 

بندی کارایی خود را از دست دهد. به همین دلیل بهتر است بین اینورتر و موتور، فیلتر مناسب )در این  عایق

ند راه توان های می های ولتاژ گرفته شوند. در غیر این صورت این پیک مورد هم چوک( تعبیه گردد تا پیک

 بندی باز کنند. خود را از درون عایق

 

 اندازی و کنترل موتورهای گیرلس های فیدبک در راه انکودر و سیستم -4
توانند مینزان چنرخش را     شنود و منی   انکودر حسگری است که به محور چرخ، چرخ دنده یا موتور وصل منی 

سرعت، شتاب یا زاویه چرخشی را تعینین   جایی، توان جابه گیری میزان چرخش می گیری کند. با اندازه اندازه

شنوند.    کرد. انکودرها از لحاظ تکنولوژی ساخت به سنه دسنته مقناومتی، مغناطیسنی و ننوری تقسنیم منی       

ترین انکودرها از نوع نوری هستند که در آن یک فرستنده و یک گیرنده مادون قرمز در دو سمت جسم  رایج

کنند،   نور ارسالی فرستنده از شیارهای جسم مکنانیکی عبنور منی   گیرند. زمانی که  مکانیکی چرخان قرار می

هنا برخنورد    شود. زمانی که نور ارسالی به پنره  گردد و مقدار ولتاژ خروجی، یک می توسط گیرنده دریافت می

گنردد؛ بنه اینن ترتینب      شود و مقدار ولتاژ خروجی از گیرنده، صنفر منی   کند، توسط گیرنده دریافت نمی می

ها توسط میکروکنترلر دریافت شده و میزان چرخش را تعینین   شوند. این پالس ریکی تولید میهای الکت پالس

ها و زمان شروع تا پایان هر کدام از آنها، به راحتنی   کنند. با دانستن زاویه چرخشی بین هر کدام از پالس می

 توان موقعیت، سرعت و شتاب را تعیین کرد. می
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نوع خطی و دوار و از لحاظ عملکرد نیز در سه نوع انکودر نسنبی، انکنودر   انکودرها از لحاظ ساختمان در دو 

 شوند. افزایشی، انکودر مطلق طراحی و ساخته می

 

 
 : انکودر دوار )شفت انکودر(21شکل 

 

 (Relative Encoderانکودر نسبی ) -1-2-4

در دو طنرف ینک دیسنک     شود کنه  در این انکودرها فقط از یک گیرنده و فرستنده مادون قرمز استفاده می

اند. انکودر نسبی یک سری پالس یکنواخت و متوالی، متناسب با چرخش مکانیکی منورد   شیاردار قرار گرفته

قسنمت تقسنیم کننیم،     1222کند. به عنوان مثال اگر بخواهیم چرخش مکانیکی محور را بنه   نظر تولید می

ی بنه ازای هنر دور چنرخش ایجناد نمایند. بنا       سیکل موج مربع 1222توان از اینکودری استفاده کرد که  می

تنوانیم بفهمنیم کنه محنور چقندر چرخینده اسنت.         ها، می استفاده از یک شمارنده برای شمارش این سیکل

ها در یک زمان معنین،   ها یا شمارش تعداد پالس گیری زمان بین پالس اطلاعات مربوط به سرعت نیز با اندازه

هنا در هنر دور    د، ظرفیت حافظه شمارنده خواهند بنود. تعنداد سنیکل    آید. تنها محدودیت موجو به دست می

 شود. چرخش نیز به وسیله فاصله فیزیکی علائم روی دیسک چرخان و کیفیت نور مورد استفاده محدود می

کند و به همنین دلینل    گیری می این انکودر صرفاً موقعیت نسبی جسم چرخان نسبت به موقعیت اولیه اندازه

اند. انکودر نسبی فقط یک خروجی داشته و قادر به تشنخی  جهنت نیسنت. در     ی نام گرفتهانکودرهای نسب

 چرخد یا پادساعتگرد. توان مشخ  کرد که جسم در جهت ساعتگرد می این نوع انکودر نمی
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 : ساختار انکودر نسبی22شکل 

 

 (Incremental Encoderانکودر افزایشی ) -2-2-4

شنود. اگنر انکنودر     بی در تشخی  جهت، از انکودرهای افزایشی استفاده منی برای رفع مشکل انکودرهای نس

تواند به درستی جهت چرخش را نشان دهد؛ بنابراین باید یک ردینف   صرفاً دارای یک ردیف پالس باشد، نمی

 پالس دومی نیز داشته باشد. به این منظور باید یک فرستنده و گیرنده نوری دیگر به مجموعه اضافه شود.

درجه اختلاف فاز دارند  92گیری موقعیت از دو کانال خروجی که با هم  غالب انکودرهای افزایشی برای اندازه

ها را بشماریم و وضعیت کانال دوم را در مندت اینن انتقنال     سازد لبه کنند. این امر ما را قادر می استفاده می

است ینا خینر، و در نتیجنه     Bجلوتر از  Aآیا  توان محاسبه کرد بررسی کنیم. با استفاده از این اطلاعات می

 جهت چرخش را به دست آورد.

 

 
 : ساختار انکودر افزایشی23شکل 

 

 (Absolute Encoderانکودر مطلق ) -3-2-4

های آن در یک شمارشگر خارجی ذخینره   ترین اشکال انکودرهای افزایشی این است که شمارش پالس بزرگ

هر دلیل اختلال پیدا کند، شمارش گم خواهد شد. این بدان معناسنت کنه    شود. اگر بر، قطع شود یا به می

چنانچه تغذیه را از یک ماشین الکتریکی با انکودری که دارای چرخاننده الکتریکی است بگیریم، انکودر دیگر 

شود و در این صورت  موقعیت صحیح را نخواهد دانست. برای حل این مشکل از انکودرهای مطلق استفاده می
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کند؛ ولنی   ماشین همیشه موقعیتش را خواهد دانست. به عبارت دیگر، انکودر افزایشی سرعت را مشخ  می

 کند. انکودر مطلق علاوه بر سرعت مکان روتور را نیز مشخ  می

 

 
 (Binaryبیتی با کدگذاری دودویی ) 1: دیسک انکودر مطلق 24شکل 

 

 
 (Grayگری )بیتی با کدگذاری  1: دیسک انکودر مطلق 25شکل 

 

انند   های خاصنی از آن سنیاه شنده    شود که بخش در انکودر مطلق از یک دیسک )صفحه( شفاف استفاده می

های متحندالمرکز اسنت کنه بنا حرکنت از مرکنز        (. دیسک دارای چندین حلقه به فرم دایره25و  24)شکل 

شود. اولین حلقنه کنه    برابر می 2تر  بندی هر حلقه نسبت به حلقه داخلی دیسک به سمت محیط آن، تقسیم

هاست یک قسمت شفاف و یک قسمت تیره خواهد داشت، حلقه سوم چهار قسمت شفاف و  ترین حلقه داخلی

هار قسمت تیره دارد و الی آخر. چنانچه هر حلقه از انکودر مطلق دارای دو برابر قطعه از حلقه قبلی خنود  چ

 n2هنا، انکنودر قنادر بنه تولیند       شود. بسته به تعنداد حلقنه   ها یک سیستم باینری برقرار می باشد بین شماره

 درجه است.  n2/362ای  موقعیت مجزا )بیت( با رزولوشن یا وضوح زاویه

موقعیت مجزا با  256حلقه وجود داشته باشد، این انکودر قادر به تولید  1برای مثال، اگر بر روی یک دیسک 

 ( است.256/362درجه ) 10426ای  وضوح زاویه
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گیرد. در این نوع انکودر به ازای هر حلقه  این دیسک در میان چندین گیرنده و فرستنده مادون قرمز قرار می

هنا صنفر و    ور و دریافت کننده آن وجود دارد. در هر لحظه تعندادی از اینن گیرننده   روی دیسک یک منبع ن

 362بنین صنفر تنا    ای  آید که زاوینه  دهند. بدین ترتیب یک عدد باینری به دست می برخی یک را نشان می

 دهد. درجه را نشان می

کنند. همنان طنور کنه      تولیند منی  فرد  به این ترتیب انکودر مطلق برای هر نقطه از روتور یک کد منحصر به 

درنگ کد صنحیح   مشخ  است، در این نوع انکودر در صورتی که تغذیه قطع شود، با وصل مجدد تغذیه بی

 شود. موقعیت دیسک آشکار می

 

 انکودر در صنعت آسانسور -3-4
صنورت  فرکانس، کنتنرل بنرداری و...(، بنه دو    -های کنترل سرعت موتور هر چه که باشد )کنترل ولتاژ روش

باشند. در حالت حلقنه بناز فیندبک     ( قابل اجرا میClose Loop( و حلقه بسته )Open Loopحلقه باز )

سنرعت موتنور را بنر اسناس محاسنبات خنود        ایننورتر سرعت از موتور به طور مستقیم در دسترس نیست و 

متر بنر ثانینه    1کند. این روش کنترل سرعت دقیق نیست و برای موتورهای با سرعت حداکثر  بینی می پیش

 شود. پیشنهاد می

گیرد و  قرار می اینورتردر حالت حلقه بسته، با استفاده از انکودر دوار )شفت انکودر( فیدبک سرعت در اختیار 

شود. بنه اینن ترتینب تغیینرات      ای موتور تنظیم می همواره بر اساس سرعت لحظه اینورتروجی در نتیجه خر

 محیطی مانند بار کابین و ولتاژ شبکه در عملکرد سیستم تأثیر کمتری دارد.

شود که صرفا فیدبک سرعت  در صنعت آسانسور برای موتورهای گیربکسی از انکودرهای افزایشی استفاده می

شود کنه   دهند، اما برای موتورهای گیرلس از انکودر مطلق استفاده می تور را به دست میو جهت چرخش مو

دهد. با توجه به این که کنتنرل موتورهنای    علاوه بر دو پارامتر فو،، موقعیت دقیق موتور را نیز به دست می

لازم اسنت،   ای شفت موتنور  انجام شده و در این روش اساسا تشخی  موقعیت لحظه Servoگیرلس در مدُ 

 استفاده از انکودرهای افزایشی راهگشا نخواهد بود.

 

  
 : نمونه انکودر مورد استفاده در موتورهای گیرلس 26شکل 

 ECN413هاین  چپ: هایدن – ECN1313هاین  راست: هایدن
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 : نمونه اتصال انکودر بر روی شفت موتور27شکل 

 

 ترمز الکترومکانیکی موتورهای گیرلس -5
، به صورت یک ترمنز نگهدارننده الکترومکنانیکی )ینا ترمنز اسنتاتیک( طراحنی        گیرلسترمز مکانیکی موتور 

های اضطراری )توقف اضطراری یا قطعی بر، موتور یا قطع بر، واحد کنترل( بایند   شود. ولی، در وضعیت می

ل و فنورا آسانسنور را   پیش از این که پاراشوت سرعت وارد عمل شود و کابین را متوقف کند،به طنور مسنتق  

 متوقف کند )ترمز دینامیک(.

در گذشته، برای این منظور از ترمزهنای کفشنکی الکترومکنانیکی ینا هیندرولیکی بنا دو کفشنک ترمنز در         

 شد. های قدیمی استفاده می موتورهای گیربکس

 

 
 نمای شماتیکی از یک ترمز کفشکی :21شکل 

 

شود. ولی آنها دیگر برای آسانسورهای جدید بندون   استفاده میهنوز هم در سطح وسیعی از این نوع ترمزها 

به ترمزهای بسیار فشرده و کم صدا نیاز دارند، چنرا   MRLهای  ( کارایی ندارند. این طرحMRL) موتورخانه

 اند. که موتورهای آسانسورهای جدید در اکثر موارد، مستقیما در چاه آسانسور نصب شده

 ، عبارت زیر در مورد ترمزهای آسانسور آورده شده است:EN81-1استاندارد  1204در فصل 
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% بار نامی و بنا  125مانی که کابین با زاین ترمز )الکترومکانیکی( به خودی خود باید توانایی توقف موتور را »

های مکانیکی ترمز کنه در فرآینند ترمنز     از تمام مولفه کند داشته باشد. )...( سرعت نامی به پایین حرکت می

 «شوند، باید دو سری نصب شود. ک بر روی دیسک یا غلتک به کار گرفته میکفش

)کنترل حالنت متغینر( همچننین امکنان     سیتسم پایش )مانیتورینگ( آزاد شدنداراییک ترمز قابل اطمینان 

کنند، چنون بنا     حفاظت در برابر حرکت ناخواسته آسانسور را، هنگامی که درهای آن باز هستند، فنراهم منی  

شود کنه وقتنی    سرعت پایین، پاراشوت در اینجا اثری ندارد.علاوه بر آن، این سیستم مانع از این میتوجه به 

 ترمزها فعال هستند، موتور شروع به حرکت کند.

 

 چگونگی عملکرد -1-5

خطر طراحی شده است. وقتی که بر، قطع شنود،   ترمزهای الکترومکانیکی دو مداره بر اساس اصل خرابی بی

شوند. و به این ترتیب وقتی با قطعی بر، یا ترمز اضطراری مواجه باشیم، خطری وجود نخواهد  میآنها بسته 

 داشت.

آورند. روتنور   هنگامی که بر، ترمز قطع باشد، چندین فنر فشاری در داخل ترمز به دیسک آرمیچر فشار می

موتنور قفنل شنده اسنت، بنین       های ترمز چسبیده به آن )دیسک ترمز(، که با یک زبانه به محور ترمز با لنت

شود. در این حالت، حرکت موتنور متوقنف شنده و ترمنز آن را در      دیسک آرمیچر و فلنج موتور ساندویچ می

آیند کنه    دارد. اگر کویل مغناطیسی ترمز برقدار شود، یک میدان مغناطیسی به وجود منی  جای خود نگاه می

و به دنبنال آن  « دیسک ترمز»کند و به این ترتیب،  یدیسک آرمیچر را به سمت فنرها برده و آنها را جمع م

 تواند آزادانه حرکت کند. شود. در شرایط برقداری، ترمز آزاد شده و موتور آسانسور می شفت موتور آزاد می

 

برای این که سیستم ایمنی در شرایط اضطراری نیز به این سادگی عمل کند، ولتاژ مورد نیاز باید با استفاده 

تواند به یک دسته آزاد کننده مکانیکینیز داشته باشند. در وضنیت    س تامین شود. ترمز همچنین میا پی از یو

تواند کابین را به طور دستی یا با اسنتفاده از ینک سیسنتم آزاد کنننده      اضطراری، یک فرد آموزش دیده می

 دستی فعال شونده با کابل آزاد کند تا به طبقه بعدی برسد.

 

 
 ترمز موتورهای گیرلس :29شکل 
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 اندازی موتورهای گیرلس بخش دوم: نکات مهم در انتخاب، نصب و راه

 
اندازی هر سیستمی عوامل بسیاری دخیل هستند که باید مجموعه آنها را در کنار هم  در انتخاب، نصب و راه

ای فنار  از ننوع    در هنر پنروژه  و به صورت یک پارچه در نظر گرفت. از سوی دیگر اصولی وجنود دارنند کنه    

های به کار رفته باید رعایت شوند. در ادامه مبحث، سعی شده تا حد امکنان مهمتنرین و    تجهیزات و سیستم

های گیرلس باید به آن توجه شود به  هایی را که در هنگام تجربه کار با سیستم تاثیرگذارترین عوامل و مولفه

 ه هر ک تا حد نیاز توضیح داده شود.بندی شده ذکر کرده و دربار صورت دسته

ذکر این نکته حائز اهمیت است که هر چند سعی شده تا جای ممکن مباحث به طور جامع و کلی، مسنتقل  

از محصول و برند خاصی ارائه شده باشد، هر جا کنه نیناز بنوده، مقنادیر و نکنات عملنی کنار بنا موتورهنای          

ZIEHL-ABEGG عملی نیز بر اساس محصولات اینن شنرکت ارائنه     های توضیح داده شده است و مثال

 اند. شده

 

 نکات مهم در طراحی آسانسور و انتخاب موتور گیرلس -1-6
 کاربری و ترافیک ساختمان؛ -

 نسبت زمان استفاده به زمان کل(؛ یا  Duty Cycleارتفاع ساختمان و چگونگی ترافیک ساختمان ) -

 ( و تناسب آن با مشخصات موتور؛Static Loadها( وارده به فلکه کششی ) مجموع بارها )وزن -

 ؛یا بیشتر 2:1یا  1:1بندی  سیستم بکسل -

 های هرزگرد؛ بندی، تعداد، جانمایی و چیدمان فلکه روش نصب )وزنه بغل، وزنه پشت(، فلکه -

 آشنایی با انواع شیارهای فلکه، خصوصیات و تأثیر آن در محاسبات؛ -

 (؛MRLهای  نحوه تامین شرایط و الزامات استاندارد )به خصوص در آسانسور -

 قطر فلکه کشش موتور و سیم بکسل مورد استفاده؛ -

 تابلو. اینورتر وتناسب مشخصات فنی انکودر موتورگیرلس با  -

 ها از نظر ترافیکی دسته بندی ساختمان -1-1-6

بندی مصرف انرژی آسانسور اسنت کنه بنا ایجناد مبننایی بنرای        نخستین روش طبقه VDI 4704راهنمای 

بندی آسانسورها را بر اساس ضوابط اسنتاندارد   گیری و محاسبه نیازهای انرژی، امکان اظهارنظر و طبقه اندازه

، معمناران و  نامه(، به منزله راهنمایی برای مدیران خریند، نصنابان   آورد. وجود یک تاییدیه )گواهی فراهم می

هایی است که باید نیازهای سیستم خود را از نظر مصرف انرژی ارزیابی کنند. علاوه بر این، وجنود   تکنیسین

آورد که مالکان به درستی نیازهای انرژی آسانسنور خنود را ارزینابی کننند، و      تاییدیه امکان این را فراهم می

 کند. برای آنها ایجاد می ها را جویی در مصرف انرژی و کاهش هزینه امکان صرفه

توانند کلاس انرژی آسانسور خود را تعیین، و برچسنب اننرژی را بنر     در حقیقت تولیدکنندگان مستقیما نمی

شوند تک تک باید ارزیابی شوند، زیرا مصرف انرژی آسانسنور   روی آن نصب کنند. آسانسورهایی که نصب می

 شود. دو بخش )آماده به کار و در حال کار( تقسیم میبندی آسانسور، به  بر اساس نوع ساختمان و دسته
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، به پنج گروه ینا کنلاس مجنزا تقسنیم     1بر مبنای این راهنما آسانسورها از نظر میزان مصرف مطابق جدول 

آمناده بنه   »طور که از این جدول مشخ  است، یک آسانسور مدت زمان زیادی را در حالنت   شوند. همان می

 ن زمان برای آسانسورهای مسکونی کوچک و متوسط بسیار چشمگیر است.به سر خواهد برد. ای« کار

 

 VDI4707بندی آسانسورها بر مبنای دفعات استفاده و کاربرد مطابق با  : دسته1جدول 

 
 

 سیستم تعلیق موتورهای گیرلس در صنعت آسانسور -2-1-6

 1:1ینا   1:2بنا بنه صنورت    توان  های گیرلس موجود را می در زمینه سیستم تعلیق و قرقره، سیستم -

است که عمندتاً در کننار    1:1های  ترین بخش کار تنظیم صحیح سیستم مستقیم به کار برد. مشکل

ها بایند   روند. برای تنظیم صحیح این نوع از سیستم های کششی بزرگ )با قطر بالا( به کار می قرقره

های سیم بکسل  تا با کاهش پرش موتورهای گیرلسی به کار برد که تعداد قطب بالایی داشته باشند؛

شنود کنه    های پایین و خیلی پایین تضمین شود. کاربرد انکودر باعنث منی   آسایش مسافر در سرعت

پنذیری متغینر امکنان پنذیر باشند.       اندازه گام پرش به اندازه دلخواه قابل تنظیم باشد، یعنی تفکیک

 این موتورها مناسب خواهد بود.همچنین کاربرد اینورتر برای تضمین امکان گردش خیلی آهسته 

 فلکه کشش کم اصطکاک -3-1-6

هنای   بکسنل  تمایل بازار امروز به سمت کاهش قطر فلکه کشش است. این امنر بنا اسنتفاده از سنیم     -

شنود کنه النزام اسنتاندارد      انجام می 42( کمتر از D/dمناسب برای نسبت قطر قرقره به ریسمان )

ها را در  توان عمر و کارکرد این قبیل سیم بکسل های بسیار می است. امروزه بعد از تحقیق و پژوهش

 باشد. 32فقط  D/dهایی با قطر کم تضمین کرد، حتی اگر نسبت قطر  قرقره

هنا   ها و مشکل بنودن متعنادل کنردن تننش آن     های قطر پایین، تعداد آن تنها عیب این سیم بکسل -

اد موتور و در نتیجنه کناهش قیمنت آن    های کششی کوچک باعث کاهش ابع است. استفاده از قرقره

 خواهد شد.
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کیلوگرم و سرعت نامی یک متر بر ثانینه،   632با بار نامی  1:2مثال: در آسانسوری با سیستم تعلیق  -

متنر خنواهیم بنود. اگنر      نینوتن  222متر، نیازمند گشنتاوری حندود    میلی 212تا  222با قطر قرقره 

 12های معمولی بنا قطنر    بکسل از سیم 42بکسل  سیمبخواهیم با رعایت نسبت قطر فلکه کشش به 

متنر خنواهیم بنود کنه خنود نیازمنند        میلنی  422ای با قطنر   متر استفاده کنیم، نیازمند قرقره میلی

تنر از   متر است. بنابراین موتور حاصنله دو برابنر بنزرگ    نیوتن 422، بلکه 222گشتاوری نه به اندازه 

 1:1که قیمت بسیار بالاتری دارد. حتی اگر بخواهیم با موتور شود  متر محاسبه می نیوتن 222موتور 

های  تر از موتور های مورد نیاز دو برابر بزرگ الذکر قابل توجه خواهند بود. موتور کار کنیم، موارد فو،

 ها هم تقریباً دو برابر خواهد بود. مورد استفاده در سیستم کششی خواهند بود و قیمت آن

 های هرزگرد چیدمان فلکهبندی و  فلکه -4-1-6

 (1393آسانسنورهای برقنی )  -در تجدید نظنر اول مقنررات ایمننی سناختار و نصنب آسانسنور، قسنمت اول       

اند. در این ویرایش )که منطبق با اسنتاندارد اروپنایی    ای شده بکسل دستخوش تغییرات عمده محاسبات سیم

EN81-1:2000 سنبات سنرخوردگی در حنالات    ( است، مبحث مربوط به فشار مخصوص حذف شنده، محا

های محاسبه ضریب اصنطکاک شنیار متفناوت     بندی شود، روابط و دسته تری بررسی می بیشتر و توسعه یافته

ها و بنه   تر از همه، محاسبه ضریب اطمینان به طور کامل تغییر کرده و تابعی از تعداد، قطر فلکه است و مهم

 خصوص چیدمان آنها است.

 آید: ه زیر به دست میطایمنی از راب حداقل مقدار مجاز ضریب
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 شود: هاست که خود از رابطه زیر حاصل می تعداد معادل فلکه Nequivکه در آن 

 

)()( pequivtequivequiv NNN  
 

Nequive(t)  ژ بنه  پیوست  1تعداد معادل فلکه کشش است که تابعی از نوع شیار و زوایای آن است و از جدول

 آید. میدست 
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 (6323-1استاندارد ملی  تجدید نظر اولپیوست ژ  1: تعداد معادل فلکه کشش )طبق جدول 2جدول 

 شکلVشیارهای 

زاویه شیار 

(γ) 
-- °35 °36 °31 °42 °42 °45 

Nequiv(t) -- 5/11 2/15 5/12 1/7 6/5 2/4 

شیارهای 

 دار زیربرش
U/V 

زاویه زیربرش 

(β) 
°75 °12 °15 °92 °95 °122 °125 

Nequiv(t) 5/2 2/3 1/3 2/5 7/6 2/12 2/15 

 

Nequive(p) های هرزگرد است که تابعی مستقیم از ضنریب نسنبت قطنر فلکنه کشنش بنه        تعداد معادل فلکه

و  ها )خم سناده، خنم معکنوس( اسنت     بکسل از روی فلکه های هرزگرد، و نحوه عبور سیم میانگین قطر فلکه

 رابطه آن عبارت است از:

 

 
prpsppequiv NNKN  4)(  

 

 است و برابر است با: هرزگرد های فلکه به کششی فلکه قطر نسبت ضریب Kpکه در آن 
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بیشتر باشد، حد پایین ضریب ایمنی  Nequivحداقل مقدار مجاز ضریب ایمنی واضح است که هر چه از رابطه 

حنداقل مقندار مجناز    و در نتیجه کناهش   Nequivعددی  کاهش مقدارموارد زیر در  نیز افزایش خواهد یافت.

 ضریب ایمنی موثر است:

کناری شنده بیشنتر ینا زاوینه       شکل سنخت Vپیوست ژ هر چه زاویه شیار فلکه  1با توجه به جدول  -

 یابد؛ کاهش می Nequive(t)زیربرش شیارهای دارای زیربرش کمتر باشد، مقدار 

متنر  ک Nequive(p)باشند، مقندار   بیشنتر  فلکه کشنش   نسبت بهها هرزگرد  هر چه میانگین قطر فلکه -

 خواهد شد؛

 کمتر خواهد شد؛ Nequive(p)ها کمتر باشد، مقدار  ها و به تبع آن خم هر چه تعداد فلکه -

جنای  شود، پرهینز از خنم معکنوس تنا      در رابطه وارد می 4با توجه به آن که خم معکوس با ضریب  -

 موثر است.به شدت  Nequive(p)، در کمتر شدن )به خصوص در نصب به صورت وزنه پشت( ممکن
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 اندازی آسانسور مجهز به موتور گیرلس نکات مهم در نصب و راه -2-6
های فنی و ضوابط اسنتاندارد آسانسنورهای گینرلس و بنه خصنوص       لزوم آشنایی و تسلط بر تکنیک -

MRL؛ 

 ؛(انتخاب مناسب اجزاء ،نقشه کشی، )محاسباتقبل از خرید و نصب لزوم طراحی و مهندسی  -

ای متناسب با نوع و مشخصات فنی موتور گیرلس و الزامات  حرفه اینورترلزوم انتخاب تابلو فرمان و  -

 با آمپر موتور( اینورتربا مشخصات انکودر گیرلس و ظرفیت  اینورتراستاندارد )تناسب کارت انکودر 

 

 در خصوص نصب موتور گیرلس در موتورخانهنکات مهم  -3-6
 αبکسنل جهنت تنامین زاوینه     یی محل نصنب موتنور، هرزگردهنا و سر   طراحی مناسب جهت جانما -

 ها؛ بکسل مناسب و نصب مناسب سیم

 رعایت ضوابط استاندارد در خصوص دسترسی به موتور و اجزایی که نیاز به بازرسی و سرویس دارند؛ -

 ارد در موقع نجات اضطراری؛تامین شرایط ایمن و استاند -

 طراحی و ساخت شاسی مناسب برای نصب موتور و هرزگردها. -

 

 (MRLنکات مهم در خصوص نصب موتور گیرلس در داخل چاه )آسانسورهای  -4-6

 ها و سازه آسانسور؛ های وارده بر ریل تحلیل و برآورد مقدار و محل نیرو -

 صفحات سربکسل؛ طراحی و ساخت مناسب اجزا اتصال دهنده موتور و -

لزوم رعایت ضوابط استاندارد )به خصوص فضای جان پناه، نحوه دسترسی به اجزا داخل چاه، نحنوه   -

 خروج ایمن سرویس کار از چاه آسانسور و...(؛

 ؛( در جای مناسبPark Plateطراحی و نصب پارک پلیت ) -

 جانمایی و نصب گاورنر مناسب در داخل چاه؛ -

 ن مناسب در محلی که ضوابط استاندارد رعایت شود؛جانمایی و نصب تابلو فرما -

 لزوم تامین شرایط و امکانات نجات اضطراری طبق ضوابط استاندارد. -

 

  
 (Park Plate: نمونه پارک پلیت )32شکل 
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 موتور گیرلسالکتریکی  خصوصیات نکات مهم درباره -5-6

که منجر به افزایش شندید جرینان   موتورهای سنکرون مغناطیس دائم نسبت به اتصال کوتاه مبدل  -

 پذیر هستند؛ شود، حتی برای مدت زمان کم به شدت آسیب می

 بالاتر از سرعت نامی ساده نیست؛های  امکان به کارگیری موتور در سرعت -

رای تغییر جهت حرکت موتور نباید ترتیب فازها عو  شوند. این کار صرفا باید به صنورت  بهیچگاه  -

 صورت گیرد؛ اینورترنرم افزاری توسط 

 پیندا  (Self-Brakingخودترمزی )در صورتی که سه فاز استاتور اتصال کوتاه شوند، موتور خاصیت  -

هایی که قرار  ای طراحی شود که در زمان کند. بنابراین سیستم کنترل و تغذیه موتور باید به گونه می

 نیست موتور حرکت کند، فازهای موتور اتصال کوتاه شوند؛

هرتز و ولتاژ آنها نینز ممکنن اسنت     52های بالاتر معمولا فرکانس نامی کمتر از  تعداد قطب به علت -

 ولت باشد؛ 312کمتر از 

 امکان اتصال مستقیم این موتورها به بر، سه فاز شبکه ممکن نیست؛ -

 

 نکات مهم درباره نگهداری موتور گیرلس پیش از نصب -6-6

انبنار   و شرایط سخت )خورندگی نمکی، اسنیدی، منواد شنیمیایی و...(    لودگیآموتور را دور از آب و  -

 کنید؛

 درجه سانتیگراد(؛ -22+ تا 62محل نگهداری بسیار گرم یا بسیار سرد نباشد )بین  -

محل نگهداری رطوبت شدید نداشته باشد )ممکن است چگالش رطوبت بنه صنورت آب بنه اجنزای      -

 موتور آسیب برساند(؛

  ؛یک سال بین زمان خرید موتور و نصب آن فاصله نیفتد شود بیش از می توصیه -

های ترمزی و اکسید نشدن بازرسنی   در صورت انبار کردن طولانی، موتور را قبل از نصب از نظر فک -

 را چک کنید.ها  کنید. فلکه موتور را با دست بچرخانید و صدای بلبرینگ

 

 نکات مهم در نصب مکانیکی موتور گیرلس -7-7

 های آن را چک کنید که آسیبی ندیده باشد؛ شروع به نصب موتور و به ویژه کابلقبل از  -

 ؛ها وارد نشود های ترمز را بپوشانید تا گرد و خاک و براده بین دیسک هنگام نصب موتور، فک -

های باید بنر   بکسل بدون مجوز سازنده موتور را در چاهک استفاده نکنید. به صورت پیش فر  سیم -

 ؛ر عمود باشند. حداکثر زاویه پیچش قابل قبول را از سازنده بخواهیدهای موتو پایه

بکسنل   های لازم را از سازنده بپرسید. لزوما به تعداد شیارهای موجود نبایند سنیم   تعداد سیم بسکل -

 روی فلکه انداخته شود؛

اول  ماند )طبق محاسبات سنازنده(، در وهلنه   می در صورتی که برخی از شیارهای فلکه موتور خالی -

تعداد شیارهای برابری را از دو طرف فلکه خالی بگذارید. در غیر این صنورت شنیارهای را از سنمت    

 ؛موتور به بیرون پر کنید
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 بکسل از روی فلکه کشش : شیوه صحیح عبور سیم31شکل 

 

 به پوسته موتور فشار بیش از حد وارد نکنید )به عنوان مثنال بنه عننوان پاینه اهنرم از آن اسنتفاده       -

 نکنید(؛

به هیچ عنوان روی موتور جوشکاری انجام ندهید و از آن به عننوان نقطنه اتصنال بنه زمنین )ارت(       -

 های موتور آسیب جدی وارد خواهید کرد؛ ها و بلبرینگ استفاده نکنید. با این کار به مگنت

 هوا باید به خوبی در اطراف موتور جریان داشته باشد؛ -

بگذارید تا در صورت لزوم به راحتنی بنه انکنودر دسترسنی داشنته       مناسبی بین ترمز و دیوار فاصله -

برای اطلاع از میزان دقیق این فاصله بنه دفترچنه راهنمنای موتنور     متر.  سانتی 16تا  7بین ) باشید

 مراجعه کنید(؛

برابر شماره پیچ باید  5/1شماره پیچ مناسب برای بستن موتور به پایه را از سازنده بخواهید. حداقل  -

متر درون سوراخ کف موتنور   میلی 24باید  M16ن سوراخ موتور بسته شود )به عنوان مثال پیچ درو

 بسته شود(؛

 متر است؛ میلی 3 حداکثر میزان مجاز ناصافی پایه موتور -

هنای   اتصال موتور به پایه را به صورت صربدری ببندید و به میزان لازم سفت کنید )شرکتهای  پیچ -

 نویسند(؛ متر در دفترچه راهنما می را برحسب نیوتنسازنده میزان سفتی پیچ 

 های موتور استفاده کنید؛ برای جذب لرزش مناسب از مواد عایق یا بافرهای پلاستیکی -

شنوند. پنس از    منی  بکسنل تحوینل   به همراه دو محاف  سیم ZIEHL-ABEGGکلیه موتورهای  -

 آن دو را تنظیم کنید؛ های بکسل را دوباره ببندید و راستای ها، محاف  انداختن بکسل

 متر باشد؛ میلی 2-3ها باید  و هر یک از محاف  ها بکسل فاصله بین سیم -

روند، حفاظ مناسب جهت  ها بالا می بکسل در صورتی که موتور به صورت معکوس نصب شده و سیم -

 بکسل باید تعبیه شود جلوگیری از ورود اشیای خارجی به فاصله بین فلکه کشش و سیم

 

 نکات مهم در نصب الکتریکی موتور گیرلس -8-6

 ؛متر است 25موتور باید شیلددار باشد. حداکثر طول مجاز برای کابل سه فاز موتور  سه فازکابل  -

نها را تغییر داد. آفازهای موتور در دو سمت موتور و انکودر باید به درستی وصل شوند و نباید ترتیب  -

 ؛غیرقابل کنترلی سرعت بگیرد در غیر این صورت ممکن است موتور به طور
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اتصال موتور بایند   شود. می حفاظت (PTCترمیستورهای ضریب حرارتی مثبت )موتور با استفاده از  -

تنابلو فرمنان وصنل     FTO)بنه   در مدار قرار گیرد ترمیستورهای حرارتیبه نحوی باشد که کنترلر 

 است؛ DCولت  5/2برابر  ترمیستورهای حرارتی. حداکثر ولتاژ مجاز برای تست شود(

مطمئن شوید کنتاکتورهای موتور در طرف کنترلی زیر بار سوئیچ نکنند. تیغه های کنتاکتور ممکن  -

است هنگام سوئیچ زیر بار آسیب ببینند، به خصوص زمانی که سرعت برابنر صنفر باشند. از اینن رو     

 یچ( دهد.ئییر وضعیت )سوکنترلر باید بتواند همواره قبل یا همراه با کنتاکتورهای اصلی تغ

 

 
 های سیم بکسل : محاف 32شکل 

 

 
 SM200.30Cو  SM160.30B ،SM200.15C ،SM200.20Cکشی موتورهای مدل  : دیاگرام سیم33شکل 
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 SM225.60Bو  SM200.40C ،SM225.40B ،SM225.45C کشی موتورهای مدل : دیاگرام سیم34شکل 

 

 موتورهای گیرلسهم درباره انکودر نکات م -9-6
های کابل آن را با دست لمس نکنیند. تخلینه الکترواسنتاتیکی ممکنن      های انکودر یا پین هرگز پین -

 است به انکودرآسیب برساند؛

قبل از لمس بدنه فلزی انکودر، با لمس یکی از قطعاتی که اتصال به زمین دارد، از الکتریسته ساکن  -

منتفنی  تخلینه الکترواسنتاتیکی    ل آسیب به انکودر در اثراحتماتا هر گونه  را تخلیه کنیدبدن خود 

 ؛گردد

 شود از کابلی که از سوی سازنده در اختیار شما قرار کابل انکودر باید شیلددار باشد. توصیه اکید می -

 ؛گیرد استفاده کنید می

ند. پوشش انکودر و شفت آن باید از نظر الکتریکی از پوسته موتور و شنفت آن ایزولنه و مجنزا باشن     -

 ها( باید برداشته شود. های اتصال )پایانه تنها در محل  روکش کابل

 ؛های آن به اینورتر وصل کنید انکودر را بر اساس راهنمای سوکت -

شنرکت   ECN1313بنه صنورت اسنتاندارد بنا انکنودر       ZIEHL-ABEGGموتورهای گینرلس   -

بنندی   انکنودر و رننگ  شوند. جدول زیر مشخصات سوکت  می تحویل SV120با سوکت  هاین هایدن

 .دهد می ن را نشانآهای  سیم
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 ECN1313هاین  های انکودر هایدن بندی سیم : رنگ3جدول 

 
 

 
 ECN1313هاین  : سوکت انکودر هایدن35شکل 

 

 نکات مهم درباره ترمز موتورهای گیرلس -11-6

شوند. در صورتی که به هر  با ترمزهای مونتاژ شده تحویل داده می ZIEHL-ABEGGموتورهای  -

دلیلی نیاز به تعویض یا تعمیر ترمز باشد، باز کردن ترمز نیازمند ابزارلات خاص است. به هیچ عنوان 

 شخصا اقدام به باز کردن ترمز موتور نکنید؛

یک از مدارها بنه طنور    توان از هم باز کرد. هر را می ZIEHL-ABEGGمدارات ترمز موتورهای  -

 جداگانه طراحی شده است؛
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تنر   توان از روی موتور باز و در محل دیگری نصب کرد تا دسترسی بنه آن سناده   ترمینال ترمز را می -

 باشد؛

 سنرعت  از جلنوگیری »هنا دارای گواهینامنه    در تمامی مدل ZIEHL-ABEGGترمز موتورهای  -

 حرکنت  برابنر  در محافظنت  »و گواهینامنه   11-12-9طبنق بنند   « بالا سمت به کابین حد از بیش

 و سناختار  ایمننی  مقنررات تجدید نظنر اول   11-9طبق بند « طبقه سر از باز در با کابین ناخواسته

 هستند؛ (1393) برقی آسانسورهای-اول قسمت آسانسور، نصب

 هچسنبید اگر موتور به مدت طولانی انبارشده باشد، ممکن است دیسک ترمز به صفحه مغناطیسنی   -

باشد. در این صورت حتی اگر ترمز آزاد شود، موتور نخواهد چرخید. در صنورت مواجهنه بنا چننین     

وضعیتی، باید ترمز را از روی موتور باز و دیسک را از صفحه مغناطیسی جدا کرد )توجه: بنرای اینن   

 کار با نماینده شرکت سازنده تماس بگیرید(؛

کشی موتور  روی موتور مونتاژ شده باشد و مدارات ایمنی و سیمدار کنید که  ترمز را صرفا زمانی بر، -

 ؛کامل باشد

ترمز باید در برابر اضافه ولتاژ حفاظت شود. مندارات لازم بنرای اینن کنار در کارخاننه تهینه و روی        -

 ؛سیستم نصب شده است

حاصل کنیند  مانیتورینگ عملکرد ترمزها )به وسیله میکروسوئیچ( همواره باید برقرار باشد. اطمینان  -

هنا بنه درسنتی     میلی آمپر باشد تا کنتاکت 12ها دست کم  کشی مناسب، جریان کنتاکت که با سیم

 ؛عمل کنند

طراحنی   DCولنت   227برای عملکرد با اتصال جریان  ZIEHL-ABEGGترمزهای موتورهای  -

 اند؛ شده

بنا   DCبرای عملکرد با حنداقل صندا نیناز بنه جرینان       ZIEHL-ABEGGترمزهای موتورهای  -

را به کمک پل دیودی به جریان  ACتوان یک جریان  برای این کار می( کم دارند. rippleاعوجاج )

DC مناسب تبدیل کرد (VDC = 0.9 × VAC)؛ 

برای کاهش میزان صدای ترمزگیری، ترمز در هنگام عملکرد عادی )بسته بودن( بایند روی جرینان    -

AC      سوئیچ شده باشد. در این صورت ترمزها کندتر عمل کرده و در نتیجنه صندای کمتنری تولیند

 کند؛ می

 ACدو کنتاکتور سوئیچ کند، یک کنتاکتور برای سنوئیچ جرینان    کمکشود که ترمز به  می توصیه -

(K4 و دیگری برای سوئیچ جریان )DC (K3) . کنتاکتورK3  باید قبل از کنتاکتورK4  بسته شود

 (؛37)شکل باز شود  K4و به هیچ عنوان نباید پیش از باز شدن کنتاکتور 

مدل شوند ) تحویل می ROBA®-switch fast acting rectifierبه جز موتورهایی که به همراه  -

SM200.40C)در سایر موتورها استفاده از یکسوساز نیم موج به دلیل ریپل بالا مجاز نیست؛ ، 

عملیات نجات اضطراری ترمز را به کمک اهرم آزادکننده دستی باز کردیند، پنس از پاینان    اگر برای  -

 کار حتما اهرم را از روی ترمز بردارید.
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 SM200.30Cو  SM160.30B ،SM200.15C ،SM200.20Cموتورهای مدل ترمز کشی  : دیاگرام سیم36شکل 

 دیگر به دفترچه راهنمای موتور مراجعه کنید. های کشی ترمزهای مدل بندی سیم مهم: برای اطلاع از رنگ

 

 
 سازی ترمز : دیاگرام مدار فعال37 لشک
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 زمان ترمز –: نمودار گشتاور 31شکل 

 

 موتورهای گیرلس نکات مهم در عملیات سرویس و نگهداری -11-6
 استفاده از وسایل ایمنی؛ رعایت نکات و -

 استفاده از پرسنل آموزش دیده و ابزار مناسب؛ -

 های مناسب؛ ها و چک لیست تورالعملاستفاده از دس -

 هرگز با استفاده از پمپ باد موتور را تمیز نکنید، -

 جدی بگیرید؛ راصداهای غیرعادی موتور  -

نها آند و راهی برای روانکاری دوباره ا العمر در هنگام ساخت روانکاری شده ها برای کار مادام بلبرینگ -

 ها لازم نیست؛ نگهداری خاصی برای بلبرینگوجود ندارد. عملیات سرویس و 

های ترمز آن قدر خورده شدند که فاصله هوایی  ترمزها قابل تنظیم مجدد نیستند. زمانی که دیسک -

 ؛های ترمز را عو  کنید به حداکثر مقدار خود رسید، دیسک

 4د. جندول  ای قنرار دهین   ها دوره قطعات مختلف را بر اساس دفترچه راهنمای سازنده مورد بازرسی -

 را بیان کرده است. ZIEHL-ABEGGموارد بازرسی موتورهای 

 

 های بازرسی قطعات دوره: 4جدول 

 
های سرویس یا  در دوره

 بعد از سه ماه از نصب
 سالانه

   بسکل با فلکه فاصله حفاظ سیم
   فاصله هوایی ترمزها

های اتصنال موتنور بنه     بازرسی چشمی وجود پیچ

 های فلکه ترمز و پیچهای  شاسی، پیچ
  

   خوردگی فلکه کشش
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 نکات مهم در انتخاب اینورتر مناسب -12-6
های مورد نیاز موتور انتخاب کرد. در این زمینه  باید همواره اندازه اینورتر را متناسب با جریان -

 گاه نباید توان معیار قرار گیرد؛ هیچ

% جریان نامی خواهد بود. از این رو 112% تا 162در لحظه استارت، جریان مصرفی موتور حدود  -

الا تحت بار کامل جریان استارت اینورتر را دو برابر جریان مورد نیاز موتور در هنگام حرکت رو به ب

 کند؛ثانیه تحمل  3در نظر بگیرید. اینورتر باید بتواند این اضافه جریان را برای حداکثر 

درجه  52های دفترچه راهنمای سازنده؛ از تضمین جریان در دمای محیط  با در نظر گرفتن توصیه -

گراد اطمینان حاصل کنید. به یاد داشته باشید که در تابستان و در شرایطی که اینورتر در  سانتی

 محفظه در بسته قرار گرفته باشد، رسیدن به این دما دور از ذهن نیست؛

کنید انکودر نصب شده روی موتور با اینورتر سیستم کنترلی سازگاری داشته باشد،  اطمینان حاصل -

های مهم سازگاری هر انکودر با  اندازی موتور وجود ندارد. از شاخ  در غیر این صورت امکان راه

توان به نوع ولتاژ تغذیه و تعداد پالس انکودر اشاره کرد )همانند موتور، این مشخصات  اینورتر می

 ی پلاک انکودر درج شده است(؛رو

یکی از پارامترهای مهم اینورترها، حداکثر فرکانس ورودی کارت انکودر است. این پارامتر تعیین  -

 کننده حداکثر تعداد پالسی است که کارت انکودر توانایی تشخی  آن را در هر دور دارد؛

( و فیلتر Line Reactor) شود. بدون چوک مجموعه کنترلی شما صرفا با مقاومت ترمز کامل نمی -

 ( سیستم اینورتر تکمیل نخواهد بود؛Radio Interference Filterحذف اعوجاج )

 

 
 : نصب صحیح اینورتر و متعلقات39شکل 
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جایی که همواره  کنند. از آن منبع توان کار می ACبا قطع و وصل سریع و  PWMاینورترهای  -

مقادیری تزویج خازنی بین مدارهای الکتریکی و اشیا نزدیک آنها موجود است، نویز سوییچینگ 

و منبع  اینورترو بین شاسی  اینورترتلاش خواهد کرد جریانی بین موتور و شاسی  AC اینورتر

زی این تداخل این است که مسیری کم مقاومت سا تغذیه اصلی ایجاد کند. موثرترین روش کمینه

برای جریان نویز و مسیری مقاومت بالا برای جلوگیری از آن در جایی که مطلوب نیست فراهم شود 

 زمین تخلیه شود؛به تا این جریان در مسیر کم مقاومت وارد شده و معمولاً در جایی مانند اتصال 

هنگام نصب اینورتر در تابلو فرمان، حداکثر فواصل مجاز را که از سوی سازنده تعیین شده است  -

و دیگر قطعات )چوک، فیلتر، کنتاکتورهای  ZETADYNرعایت کنید؛ حداکثر فاصله بین اینورتر 

 متر است. میلی 222هر کدام  موتور(

 

 اندازی و تنطیم موتور گیرلس + اینورتر مراحل راه -13-6
 نصب مکانیکی؛ -

 سیم کشی اینورتر؛ -

 اطمینان از تغذیه صحیح انکودر؛ -

 روشن کردن اینورتر؛ -

 جک کردن جهت چرخش موتور؛ -

 تنظیم مد کنترلی )کنترل برداری حلقه بسته برای موتور گیرلس(؛ -

 )رزولوشن، پارامترهای حفاظتی(؛ نظیم پارامترهای مربوط به انکودرت -

 های انکودر؛ چک کردن جهت پالس -

 )قطر فلکه، نسبت تعلیق، دور موتور و...(؛ وارد کردن پارامترهای مکانیکی سیستم -

 تیون کردن موتور و انکودر؛ -

 های اینورتر؛ ها و خروجی تعریف عملکرد ورودی -

 های حرکتی؛ های مورد استفاده جهت تنطیم منحنی تعریف سرعت -

 تنظیم شیب ها: شتاب افزایشی و شتاب کاهشی؛ -

 (های نمودار حرکت؛Jerkها ) تنظیم تکانه -

 حرکت دادن کابین در مد رویزیون در هر دو جهت؛ -

هنا و تنطنیم زمنان     هنا و تکاننه   حرکت نرمال )ابتدا یک طبقه و سپس چند طبقنه و تنظنیم شنتاب    -

 (؛Levelingترازی ) هم

 های ترمز؛ تنظیم توالی زمان -

 ( و بهبود استارت و استپ.PIDتنظیم ضرایب حلقه کنترل سرعت ) -
 

 نکات مهم در خصوص تیونینگ موتور گیرلس -14-6

 تیونینگ در واقع یک راه اندازی پیش از رویزیون است؛ -
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 : تیونینگ موتور گیرلس42شکل 
 

گیرد. بنابراین باید قبل از انجنام تینون    می انتخاب نوع تیون در پارامترهای مربوط به اینورتر صورت -

 پارامتر مربوط به نوع تیون را تنظیم کرد؛

در تیون اتوماتیک چرخشی نیاز است تا بار از روی شفت موتور برداشته شود و سپس مراحل مربوط  -

به تیون انجام شوند؛ ولی در تیون ایستا نیازی به برداشتن بار نیست، بلکه باید اطمینان حاصل شود 

 که ترمز نیز باز نشود؛

 ؛دهد می به دست از لحاظ دقت در مقادیر محاسبه شده، تیون چرخشی نتایج بهتری -

 ؛هدف از تیون موتور شناساندن دقیق مدل الکتریمی موتور به اینورتر است -

تیون آفست انکودر مشخ  کردن موقعیت روتور نسبت به مرجع استاتور و نیز موقعیت زاویه صنفر   -

 ؛ن نسبت به مرجع صفر استاتور استآانکودر نسبت به زاویه صفر روتور و در نتیجه 

 

 
 الکتریکی موتور : مدل41شکل 

 تیون

 آفست انکودر

 چرخشی ایستا

 موتور

 چرخشی ایستا
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 : آفست انکودر42شکل 

 

توانند بنا گشنتاور کامنل      در صورتی که موقعیت اولیه روتور توسط اینورتر شناخته نشود، موتور نمی -

شروع به کار کند و در هنگام استارت مشکلاتی پیش خواهد امد و حتی ممکن است حرکت کنابین  

 شود؛با ضربه های ناگهانی و غیرقابل پیش بینی همراه 

 جایی فازهای موتور نیاز به تیون مجدد انکودر خواهد بود؛ بعد از هر جابه -

کنند. این کنار   می به صورت پیش فر  روی صفر تنظیم راآفست انکودر  برخی از سازندگان موتور، -

 برد؛ در بسیاری مواقع نیاز به تیون را از بین می

اگر به هر دلیل انکودر را از دستگاه جدا کردید،  انکودر را نباید به صورت مکانیکی از موتور جدا کرد. -

 ؛پس از نصب مجدد باید دوباره آفست آن تیون شود

بعد از انجام تیون جهت اطمینان از تنظیمات صحیح باید در هر دو جهت به صورت رویزیون موتنور   -

 ؛را حرکت داد

تنها در شنرایطی سیسنتم را    فاز یا تعویض انکودر، جایی جابهبرای تست عملکرد موتور بعد از تیون،  -

 ؛اندازی کنید که کسی روی کابین نباشد راه

زنند. این ویژگی نیاز به تیون موتور  می برخی اینورترها مشخصات موتور را از طریق محاسبه تخمین -

برای این کار دفترچه راهنمای اینورتر را مطالعه کنید یا با شنرکت سنازنده تنابلو    سازد.  می را مرتفع

 ؛اس بگیریدفرمان تم

اند، مقادیر نامی و حداکثری هسنتند و لزومنا    پارامترهایی که روی پلاک مشخصات موتور درج شده -

موتور با آن مقادیر کار نخواهد کرد. جهت اطمینان از وارد کردن مقادیر درست در تنظنیم ایننورتر،   

 برگه محاسبات موتور را از سازنده بخواهید؛
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جا  ل در سیم کشی انکودر، جابهانکودر در پارامترهای اینورتر، اشکتنظیم نبودن مشخصات موتور و ا -

بودن فازهای موتور، عدم عملکرد صحیح ترمز، تنظیم نبودن حلقه کنترل سرعت مهمترین عنواملی  

 گردند. هستند که باعث عدم تیون شدن موتور می

 

 
( تفاوت است. Operatingواقعی )( و مقادیر Nameplate: برگه مشخصات موتور. بین مقادیر نامی )43شکل 

 شود. تنظمیات اینورتر بر مبنای مقادیر واقعی انجام می

 

 الکتریکینصب خصوص نکات مهم در  -15-6

 اتصال به زمین )ارت( ساختمانخصوص نکات مهم در  -1-15-6

شیوه صحیح اتصال به زمین بر روی میزان نویز الکتریکی و حساسنیت ناشنی از آن تنأثیر مسنتقیم      -

 دارد؛

 چاه ارت مناسب در نظر بگیرید؛ برای ساختمان -

 ی انجام دهید؛قبل از هر سیم کشی دیگررا سیم کشی ارت  -

 از نول ساختمان به عنوان ارت استفاده نکنید؛ -

 شود؛ سازه فلزی اسکلت ساختمان به تنهایی به عنوان اتصال زمین توصیه نمی -

 ات استفاده نکنید؛از بدنه موتور به عنوان اتصال به زمین سایر قطع -

شاسی موتور، بدنه موتور، کابین، تابلو فرمان و کلیه تجهیزات الکتریکی که امکان تماس فیزیکی بنا   -

 گرفتگی روبه رو نشوند؛ آنها وجود دارد، به نحو مقتضی اتصال به زمین کنید تا پرسنل با خطر بر،

ا قطنر خطنوط تغذینه موتنور بنه ارت      اتصال بدنه موتور، کابین و تابلو فرمان را با سیمی متناسب بن  -

 متصل کنید؛
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 اتصالات ارت تا حد امکان کوتاه و پهن باشند؛ -

های شلیددار را حتما زمین کنید. کابل شیلددار بدون ارت از کابل بدون شیلد مضنرتر بنوده و    کابل -

 کند؛ می میزان اعوجاج بیشتری را هدایت

 ید؛شیلد کابل سه فاز موتور از دو سمت به ارت وصل کن -

 را حداقل از سمت اینورتر به ارت وصل کنید؛ ها( ، سیگنالانکودر) فرمان شیلد کابل -

 .کنید استفاده( Ωبرای برقرار کردن اتصال خرطومی فلزی )شیلد( به ارت از بست امگا ) -

 

 
 (Ω: استفاده از بست امگا )44شکل 

 

 نکات مهم در خصوص اتصالات الکتریکی -2-15-6

 ترین مسیر را انتخاب کنید؛ کوتاه سه فاز موتورکابل کشی  سیمبرای  -

 فرمان را نظیر به نظیر به هم متصل کنید؛ فازهای موتور و تابلو -

 ؛ها نیازی به خرطومی یا داکت فلزی نیست در صورت شیلددار بودن کابل -

 نیازی به استفاده از کابل شیلددار نیست؛ برای سه فاز ورودی تابلو -

 سه فاز موتور را از هم جدا کنید؛کابل انکودر و کابل مسیر  -

بکشید. در صورتی که لازم است کابل انکودر و موتور را یک تکه کابل انکودر و کابل سه فاز موتور را  -

 قرار دهید؛ EMC Box( محل اتصال را داخل 2( شیلدها به هم متصل باشد. 1تکه بزنید حتما 
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ندید. در صورت اجبار به موازی رد کنردن کابنل   کابل انکودر و کابل سه فاز موتور را با هم موازی نب -

 انکودر و موتور، شرایط لازم را رعایت کنید؛

 .در جاهایی که لازم است کابل انکودر و موتور از کنار یکدیگر عبور کنند، باید بر هم عمود باشند -

 

 
 : عبور موازی کابل انکودر، سه فاز و موتور45شکل 

 

 
 موتور از روی همعبور کابل انکودر و : 46شکل 
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 ZIEHL-ABEGGیابی موتورهای گیرلس  عیب -16-6

 راه حل علت عیب / خرابی

با خدمات پنس از فنروش سنازنده     اشکال در بلبرینگ موتور صدا دارد.

 تماس بگیرید.

تنظیمات اینورتر را چک کنید. بنا   تنظیمات اینورتر صحیح نیست.

خدمات پس از فروش سازنده تابلو 

 بگیرید. فرمان تماس

 انکودر را تعویض کنید. اشکال در انکودر

کنند. /   موتور بیش از حد دا  منی 

محنناف  حرارتننی موتننور عمننل    

 کند. می

 
 حداکثر دمای مجاز پوسته موتور 

SM160 < 130°C 
SM190 < 130°C 
SM200 < 130°C 
SM225 < 110°C 
SM250 < 110°C 

سطح موتور پوشیده است و تبادل 

 حرارتی ندارد.

روکش موتور را بردارید یا با فاصله 

بیشننتری از آن نصننب کنینند. در   

صورتی کنه فضنای کنافی اطنراف     

موتور برای تبادل حرارتنی وجنود   

 ندارد، فضای لازم باید تأمین شود.

 42دمای موتورخانه / چاه بیش از 

 درجه سانتیگراد است.

بننرای موتورخانننه / چنناه تهویننه   

 مناسب درنظر بگیرید.

تنظیمات اینورتر را چک کنید. بنا   اینورتر صحیح نیست. تنظیمات

خدمات پس از فروش سازنده تابلو 

 فرمان تماس بگیرید.

فازهای موتور اشنتباه وصنل شنده     خورد. موتور استارت نمی

 است.

 اتصالات موتور را بررسی کنید.

اینورتر را چک کنیند. بنا خندمات     اینورتر اشکال دارد.

تابلو فرمنان  پس از فروش سازنده 

 تماس بگیرید.

 به بخش عیوب ترمز مراجعه کنید. کند. ترمز آزاد نمی

 سننوئیچ DCترمننز روی جریننان   ترمز صدا دارد.

 کند. می

کشننی ترمننز را را در حالننت  سننیم

عملکرد عادی )بسنته بنودن( روی   

بگذارید. محافظنت در   ACجریان 

 برابر اضافه ولتاز را لحاظ کنید.

ز بیش از حد زیاد فاصله هوایی ترم

 است.

دیسننک ترمننز را پننس از خننورده  

شدن تعویض کنید )نیاز بنه ابنزار   

خاص داردد با بخش خدمات پنس  

 از فروش سازنده تماس بگیرید(.
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 راه حل علت عیب / خرابی

 منبع تغذیه را بررسی کنید. ولتاژ  منبع تغذیه کافی نیست. ولتاژ  کند. ترمز آزاد نمی

ولتنناژ تحننویلی بننه ترمننز بننیش از 

 است.اندازه کم 

از سیمی با نمره بالاتر برای تغذیه 

 ترمز استفاده کنید.

کنترل ترمز اشکال دارد ینا عمنل   

 کند. نمی

 کشی ترمز را بررسی کنید. سیم

ترمز را تعویض کنید )نیاز به ابنزار   فنر ترمز اشکال دارد.

خاص داردد با بخش خدمات پنس  

 از فروش سازنده تماس بگیرید(.

دیسک ترمز را تعویض کنید )نیناز   شده است.دیسک ترمز خورده 

بننه ابننزار خنناص داردد بننا بخننش   

خنندمات پننس از فننروش سننازنده  

 تماس بگیرید(.

مانیتورینگ آزادسنازی ترمنز کنار    

 کند. نمی

ها یا در صورت لنزوم   میکروسوئیچ ها اشکال دارد. میکروسوئیچ

 ترمز را تعویض کنید.

را با جریان بالاتری ها  میکروسوئیچ ها کثیف هستند. کنتاکت

میلنی   12اندازی کنید )حداقل  راه

آمپنننننر(. در صنننننورت لنننننزوم 

 ها را تعویض کنید. میکروسوئیچ

 

 محرکه گیرلس سیستمموارد استانداردی آسانسور با  -17-6
( منوارد  1393آسانسنورهای برقنی )  -در تجدید نظر اول مقررات ایمنی ساختار و نصب آسانسور، قسمت اول

س )گیرلس( در نظر گرفته شنده اسنت کنه    کآسانسورهای با سیستم محرکه کششی بدون گیربخاصی برای 

رعایت آنها الزامی است. آنچه در ادامه آمده است، بدون هیچ دخنل و تصنرفی، عیننا از منتن مقنررات ملنی       

 برداشته شده است.

 وسایل حفاظتی برای جلوگیری از اضافه سرعت کابین به سمت بالا 9-11
س باید مجهز به وسایل حفاظتی برای جلنوگیری  کآسانسورهای با سیستم محرکه کششی بدون گیرب

 از حرکت با سرعت بیش از حد کابین به سمت بالا مطابق شرایط زیر باشند: 

باشنند بایند    های نظارت بر سرعت و کاهش آن منی  این وسایل که دارای قسمت  9-11-1
% سرعت نامی و حنداکثر تعرینف شنده در    115 را در حداقل حرکت کنترل نشده کابین به سمت بالا

تشخی  دهند و باعث توقف کابین یا حنداقل کناهش سنرعت آن بنه حندی کنه ضنربه         3-9-9بند 
 اند شوند. گیرهای وزنه تعادل برای آن طراحی شده
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 بدون کمک گرفتن از دیگنر قطعنات   1-12-9این وسایل باید قادر باشند مطابق نیاز بند  9-11-2
کنند  آسانسور که در حالت کارکرد عادی سرعت و یا کاهش آن را کنترل کرده یا کابین را متوقف می

 که در داخل آن قطعات دیگر یا سیستم اضافه مشابهی تعبیه شده باشد. عمل نمایند مگر این

اتصالی تواند برای کمک به این عملکرد استفاده شود حتی اگر چنین  یک اتصال مکانیکی به کابین می
 برای منظور دیگری نیز استفاده شده باشد.

این وسایل نباید اجازه بدهند که کابین خالی در مرحله توقف شتاب کند شونده بیشتری  9-11-3
 داشته باشد. gn 1 از

 :این وسایل باید بر روی قطعات زیر عمل کنند 9-11-4

 یا ؛الف( کابین

 یا ؛کششی-ب( وزنه تعادلی

 یا ؛یا جبران کنندههای اصلی  پ( طناب

روی فلکه و یا روی همان محور فلکه بلافاصنله بعند از    مستقیمات( فلکه اصلی موتور )به عنوان مثال 
 فلکه اصلی(.

یک وسنیله ایمننی برقنی را     2-1-14این وسایل در صورت درگیر شدن باید مطابق بند  9-11-5
 .فعال نماید

بیند نیناز بنه دخالنت ینک فنرد        درگیر شده باشنند  صورتی کهآزاد کردن این وسایل در  9-11-6
 متخص  داشته باشد.

کششنی داشنته   -آزاد کردن این وسایل نباید نیاز به دسترسی به کابین ینا وزننه تعنادلی    9-11-7
 باشد.

 بعد از آزاد شدن، این وسایل باید در حالت آماده به کار قرار گیرند. )اضافه شده( 9-11-8

برای عملکرد نیاز به انرژی خارجی داشته باشند در صورت نبود این انرژی اگر این وسایل  9-11-9
آسانسور باید متوقف شده و در حالت توقف باقی بماند. این مورد شامل فنرهای فشرده شنده هندایت   

 شود. )اضافه شده( شده نمی

جزء پایش سرعت آسانسور که باعث درگیر شندن وسنایل حفاظنت از حرکنت بنا اضنافه        9-11-11
 باید: باشد،  سرعت کابین به سمت بالا می

 باشد، یا 9-9 گاورنری مطابق الزامات بند  -الف

و  9-9-9 و  1-1-9-9 و  7-9-9 و  3-9-9 و  2-9-9 و  1-9-9 ای مطابق با الزامات بندهای  وسیله -ب
 2-6-9-9 و  1-6-9-9 و  4-9-9 باشد و در صورتی که دارای طناب باشد معادل الزامات  9-9-11-2 

 باشد. 12-9-9 را بر آورده سازد و چنانچه قابل تنظیم باشد مطابق بند  3-11-9-9 و  5-6-9-9 و 

به عننوان وسنایل   « جلوگیری از سرعت بیش از حد کابین به سمت بالا»وسایل حفاظتی  9-11-11
 . باشندشوند و باید مطابق الزامات پیوست مورد تایید قرار گرفته  ایمنی در نظر گرفته می
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 ب(-4-12-9: پاراشوت وزنه تعادل )مطابق بند 47شکل 

 

 
 پ(-4-12-9بکسل )مطابق بند  : ترمز سیم41شکل 

 

 
 ت(-4-12-9: نمونه گواهی ترمز موتور با عملکرد مستقیم روی فلکه موتور )مطابق بند 49شکل 
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 عملکرد اضطراری  12-5
خودکار در هنگام قطع بر، برای آسانسنورهای بندون   استفاده از سیستم نجات اضطراری  12-5-3

 گردد. گیربکس الزامی بوده و برای سایر آسانسورها نیز پیشنهاد می

در صورتی که از سیستم نجات اضطراری خودکار  در هنگام قطع بر، استفاده شده باشند عنلاوه بنر     
این سیستم باید فقط پس از قطع بر، و کسب اطمیننان از نبنودن در حالنت     2-14رعایت مفاد بند 

ر بازرسی )رویزیون( نسبت به رساندن کابین با سرعت کنترل شده توسط درایو فرکانس و ولتاژ متغین 
های مدار سری ایمنی )شنامل   به یکی از طبقات عمل نموده و در این هنگام نباید هیچ یک از قسمت

قفل و کنتاکت درها، کلیدهای توقف دستی، وسایل ایمنی برقی( را از مدار خارج کند. همچنین پنس  
 از توقف کابین در محدوده بازشو قفل، باید امکان باز شدن درها فراهم گردد.

 تاکتورها و رله کنتاکتورها کن 13-2-1

برای موتورهای بدون گیربکس حتما از وسایلی استفاده شود که هنگام قطع جرینان   ]...[ 13-2-1-1
ازحند آسانسنور جلنوگیری شنود.      موتور، حتی در صورت آزاد شدن ترمزهای مکانیکی از سرعت بیش

فاز سر موتور را به هم اتصال کوتاه  3توان  )مثلاً در آسانسورهای با موتور سنکرون مغناطیس دائم، می
دینامیکی با نینروی   -نمود تا چرخش موتور در اثر بار غیر متعادل کابین و وزنه، نوعی ترمز الکتریکی

 ژنراتوری خود موتوری ایجاد کند(.
 

 (MRLموارد مهم استانداردی آسانسورهای بدون موتورخانه ) -18-6

 انجام تعمیرات یا بازرسی -1-18-6

 انجام تعمیرات یا بازرسی از پنج موقعیت در آسانسورهای بدون موتورخانه ممکن است:، 4-6بند مطابق 

 آلات تعبیه شده است؛  هایی که در بیرون چاه برای دسترسی به ماشین از طریق دریچه .1

 از طریق سقف کابین؛ .2

 های دیواره کابین؛ از طریق دریچه .3

 از طریق کف چاهک؛ .4

 (.Platformاز طریق کفی ) .5

یا سقف بیرون چاه های دسترسی  از طریق دریچه انجام تعمیرات یا بازرسیبا توجه به این که در اکثر موراد 

گیرد، شرایط استانداردی اینن دو حالنت را منورد بررسنی قنرار داده و دربناره سنایر منوارد،          کابین انجام می

 (1393آسانسورهای برقی )-آسانسور، قسمت اول تجدید نظر اول مقررات ایمنی ساختار و نصبتوانید به  می

 مراجعه فرمایید. 4-6بند ذیل 

 دسترسی از بیرون بدون وارد شدن به چاه -2-18-6

اری بیرون چاه بایند دارای شنرایط   کفضای  کآلات درون چاه از ی دسترسی به ماشین ،2-7-4-6مطابق بند 

 زیر باشد: 

 ؛از طریق درب یا دریچه را دارا باشد ارهای لازمکافی برای انجام کالف( ابعاد 

  ؛باشد تا از سقوط به درون چاه جلوگیری شود کوچکان کب( تا حد ام
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  ؛پ( به طرف داخل چاه باز نشود

 ؛ت( قفل کلیدخور داشته باشد به طوریکه بستن و قفل کردن آنها بدون کلید ممکن باشد

 ؛بودن باشد نترل حالت قفلکوسیله برقی ایمنی برای  کث( مجهز به ی

های طبقات باشد و با قوانین محافظت  ی آن تابع الزامات مربوط به دربکانیکج( بدون منفذ بوده و مقاومت م

 ور مطابقت داشته باشد.کدر برابر آتش سوزی برای ساختمان مذ

 انجام تعمیر یا بازرسی از طریق سقف کابین -3-18-6

ابین ینا از  کن آلات از درون  یر و نگهداری یا بازرسی ماشنین ارهای تعمکه کدر جاهایی ، 1-3-4-6مطابق بند 

  :شود، لازم است موارد زیر اعمال شود روی سقف آن انجام می

( جلنوگیری  Park Plate/Fix Plateی )کانیکن ای م ابین باید توسط وسیلهک کهای خطرنا تکالف( از همه حر

 ؛شود

( جلنوگیری شنوند،   2-1-14بند مطابق برقی ایمنی ) با استفاده از وسیلهباید ابین کهای  تکب( از همه حر

 ؛دباشغیر فعال  موقعیت ی درکانیکه وسیله مکمگر آن

ار به طنور ایمنن   کمحل  کان اجرای عملیات تعمیر و نگهداری و ترکرد این وسیله باید امکپ( در حین عمل

 وجود داشته باشد.

 لزوم خروج اضطراری از چاه یا کابین -4-18-6

بایند امکنان خنارج نمنودن      ،در حالتی که انجام تعمیرات از بیرون چاه مقدور نباشند ، 2-4-4-6مطابق بند 

چنین داخل کابین وجنود داشنته   تجهیزات و ترک محل کار به طور ایمن از داخل چاهک، روی کابین و هم

 .است m 6/2در  m6/2 خروج ایمن  برایها  یا دریچهطبقه در باقیمانده از حداقل ابعاد مفید . باشد

 چاه درون کاری های محل ابعاد -5-18-6

 کنردن  کنار  بنرای  باید چاه داخل در شده نصب آلات ماشین برای کاری های محل ابعاد ،1-2-4-6مطابق بند 

 متنر  1/1 حنداقل  بایند  کناری  هنای  محل مفید ارتفاع خصوص به  .باشد مناسب تجهیزات روی ایمن و آسان

 عملینات  بنرای  که نقاطی در متر 6/2 در متر 5/2 ابعاد حداقل با باز افقی کاری فضایتأمین  همچنین باشد.

 است. ضروری قطعات بازرسی و نگهداری و تعمیر

 ها از بیرون چاه لزوم انجام آزمون -6-18-6

مطنابق  مقدور است؛ اما  7-11-1ذکر شده در بخش اگر چه انجام تعمیرات و بازرسی از طریق پنج موقعیت 

های دینامیکی )ماننند آزمنایش ترمنز، آزمنایش      انجام عملیات نجات اضطراری و کلیه آزمون، 2-3-4-6بند 

های وسایل محافظت در برابر ازدیناد سنرعت هنگنام     تراکشن، آزمایش پاراشوت، آزمایش ضربه گیر یا آزمون

 پذیر باشد. صعود( باید از بیرون چاه امکان

 تابلوهای بیرون موتورخانه -7-18-6

آلات  ماشنین  کردهنای اضنطراری و آزمنون در داخنل اتاقن     کل عملیدر صورتی که وسنا  ،1-6-6مطابق بند 

 ه: کپوشش مناسب محصور شوند به طوری  کمحافظت نشده باشند، باید توسط ی

 ؛الف( به طرف داخل چاه باز نشوند

 ن باشد. کلید هم ممکردن آن بدون که بستن و قفل ک لیدخور داشته باشد به طوریکب( قفل 
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 انات زیر فراهم شده باشد: کدر تابلو باید ام، 2-6-6مطابق بند 

الف( ابزارهای نجات اضطراری به همراه سیستم ارتباط داخلی کابین و موتورخانه که بر، آن توسنط بناتری   

  ؛(4-3-2-14)گردد  کمکی تامین می

  ؛سازندی را فراهم کهای دینامی ان اجرای آزمونکه امکنترل کب( تجهیزات 

 ه موارد زیر را نشان دهد: کپ( مشاهده مستقیم سیستم محرکه آسانسور یا وسائل نمایشگری 

  ؛ابینکت کجهت حر -

  ؛رسیدن به منطقه بازشوی قفل -

 .ابین آسانسورکمحدوده سرعت  -

 دو مورد قابل توجه در آسانسورهای بدون موتورخانه -8-18-6

 ها الف( محل نصب درها یا دریچه

ه طبق مقررات ساختمان ضروری است، نباید با باز شدن درب یا دریچه آسانسور که کهای عبوری  حداقل راه

 رود مسندود گنردد   اری خارج از چناه آسانسنور بنه کنار منی     کهای نگهداری در فضای  بر اساس دستورالعمل

 .(17-3-2)بند 

 ب( فضای بالای موتور

متر باشد. اگر این فاصنله   3/2حداقل فاصله قائم آزاد در بالای قطعات دوار بدون حفاظ سیستم محرکه باید 

 2-2-4-6)بنندهای  متر باشد باید پوششی در جهت محافظت از جراحنت بندنی تعبینه گنردد      3/2کمتر از 

 .الف(-1-7-9و 

 

 اتمحاسب -7

 توان لازم برای موتور محاسبه -1-7

 

      
[
(     )

 
   

   
 
 
  
 
]         

             
 

 که در آن

Pout توان خروجی      kW 

P )جرم کابین + متعلقات )در صورت وجود   kg 

Q ظرفیت نامی آسانسور     kg 

s های فولادی وزن طناب     kg 

Mtr جرم تراول کابل      kg 

Sl  صورت وجود(جرم زنجیر جبران + متعلقات )در  kg 

i ( 4یا  2یا  1ضریب تبدیل) 

gn  11/9فشار جاذبه زمین برابر    m/s2 
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Vc سرعت حرکت کابین     m/s 

  q کسر شود( 22/2های کشش )به ازای هر فلکه بلبرینگی  بازده فلکه 

  s  (1/2بازده چاه آسانسور )معمولا برابر 

  g بازده گیربکس 

 

 حرکت کابین محاسبه سرعت -2-7
 

    
 

 
 

 

      
      

  

  

 

 
 

 

 

 که در آن

Vc  کابینحرکت سرعت     m/s 

i ( 4یا  2یا  1ضریب تبدیل) 

D قطر فلکه کشش      mm 

Nrpm دور بر دقیقه(     سرعت چرخش موتور( 

π  14/3عدد پی برابر با 
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 ZIEHL-ABEGGبخش سوم: موتورهای گیرلس 

 

 معرفی شرکت -1-8
در منطقه کونزلساو در  1949در برلین تأسیس شد و از سال  1912در سال  ZIEHL-ABEGGشرکت 

ها تأمین کننده موتورهای آسانسوری بنرای شنرکت    جنوب آلمان مستقر شده است. این شرکت نه تنها سال

نخستین موتور روتور خنارجی خنود را تولیند و عرضنه کنرده اسنت، کنه         1957های اروپایی بوده و از سال 

، ژنراتورهای خودرو، موتورهای با ولتاژ بالا و... MRIهای  ص برای خودروهای الکتریکی، دستگاهموتورهای خا

 کند. را نیز تولید می

  ZETASYNنخستین نمونه موتورهای سنکرون مغناطیس دائم روتور خارجی این شرکت بنا ننام تجناری    

ی گیرلس این شنرکت بنه صنورت    دومین نسل موتورها 2221تولید شده و در ادامه از سال  1993در سال 

نیز تولیند   1999به بازار عرضه شده است. شرکت زیلابگ از سال  ZETATOPروتور داخلی با نام تجاری 

پارچنه را بنا ننام     نخستین نسل اینورتر فرکانسی برای آسانسور مجهز به فیلترها و کنتاکتورهنای اصنلی ینک   

، 2212نسنل چهنارم اینن اینورترهنا از سنال      شروع کرده و در حال حاضر با تولیند   ZETADYNتجاری 

 تکنولوژی اینورتر بدون کنتاکت را نیز به صنعت آسانسور عرضه داشته است.

% کنل  6کنرد   مهنندس و هزیننه   122واحد تحقیق و توسعه این شرکت با استفاده از دانش و تجربه بیش از 

 ها گام برداشته است. ترین تکنولوژی فروش سالانه همواره در راستای ارتقای محصولات و استفاده از نوین

متنر   27222متر مربع در زمیننی بنه مسناحت     6522کارخانه جدید این شرکت با زیربنای  2214در سال 

 25میلیون یورو در مجاورت کارخانه پیشین ساخته شند. دو بنرج تسنت     27ای بالغ بر  مربع، با صرف هزینه

یفیت تک تک موتورهنای سناخت زیلابنگ را فنراهم سناخته      متری این کارخانه امکان تست و اطمینان از ک

 شود. است. عملکرد صد در صد کلیه محصولات این شرکت پیش از ارائه به بازار چک می

پارچه جهانی سطح اطمینان از کیفیت محصولات را بیش  مدیریت کیفیت مرکزی و استاندارهای کیفیت یک

 از پیش بالا برده است.

این امکان را فراهم ساخته که برای تک به تک موتورهای ساخت شرکت  ZETALIFTنرم افزار تخصصی 

زیلابگ پیش از سفارش به خط تولید، بسته به مشخصات پروژه مشتری، محاسبات اختصاصی صورت گیرد و 

تولیند شنود. تنک بنه تنک       -سنازی  و ننه سنری  –هر موتور با توجه به شرایط خاص پروژه به صورت خناص  

با شماره سنریال خناص خنود قابنل رهگینری بنوده و مشخصنات و محاسنبات آن در         موتورهای این شرکت 

 دسترس خواهد بود. 

 های مهم تاریخ -1-1-8

 .کرد پیاده کاغذ روی بر را خارجی استاتور موتور یک مهندسی طرح نخستین زیل امیل 1897

 .کرد تأسیس برلین در را Ziehl Abegg Elektrizitatsgesellschaft شرکت زیل امیل 1911

 بننا  تجدید آلمان جنوب در Kunzelsau در را Ziehl Abegg شرکت زیل هینز و گونتر 1949

 .کردند
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 اروپنا  در دیگنری  هنای  شنرکت  و STHAL شرکت برای آسانسور موتورهای کننده تأمین 1949

 Kasper gear معنروف  شنرکت  بنرای  را خنارجی  اسنتاتور  موتورهای مثال طور به. شدند

 .کردند تأمین

 .بود فن یک موتور که خارجی روتور موتور نخستین تولید واسطه به انقلابی 1957

 .کرد کار به شروع Bieringen در Kunzelsau از بیرون تولیدی واحد نخستین 1965

 شرکت در گیرلس( PSM) دائم مغناطیس سنکرون موتور نمونه نخستین تولید 1993

 شرکت در( ZETASYN) آسانسوری PMS موتور نخستین تولید 1997

 اصنلی  کنتاکتورهنای  و فیلترهنا  بنه  مجهنز  آسانسور برای فرکانسی اینورتر نخستین تولید 1999

 (ZETADYN 2 سری) پارچه یک

 شرکت در( ZETATOP) آسانسوری گیرلس موتورهای نسل دومین تولید 2111

 1 از کمتر D/d با آسانسوری موتور نخستین تولید 2113

 6 هنای  بکسنل  سنیم  برای متری میلی 242 کشش فلکه با آسانسوری موتور نخستین تولید 2115

 متری میلی

 (ZETADYN 4 سری) کنتاکت بدون اینورتر نخستین تولید 2112

متنر مربنع در زمیننی بنه مسناحت       6522کارخانه جدید این شرکت بنا زیربننای   ساخت  2114

 .متر مربع 27222

 

 
 ZIEHL-ABEGG: نمایی از کارخانه جدید 52شکل 



 

   57 

 
 : انبارداری51شکل 

 

 
 ساخت فلکه کشش –: خط تولید 52شکل 
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 کاری فلکه کشش سخت –: خط تولید 53شکل 

 

 
 سازی موتورهای بزرگ برای تست عملکرد آماده–: خط تولید 54شکل 
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 موتورهای کوچک–: خط تولید 55شکل 

 

 ها گواهینامهمدیریت کیفیت و  -2-1-8

 مرکزی کیفیت مدیریت -

 جهانی پارچه یک کیفیت استاندارهای -

 سریال های شماره اساس بر محصولات واضح شناسایی -

 محصولات کلیه صد در صد عملکرد تست -

 :های گواهینامه -

o (میلادی 1914 از) 9221 ایزو 

o (میلادی 2227 از) 14221 ایزو 

o CCC و GOST R 
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 ارزیابی کیفیت : گواهینامه57شکل  ISO 9001 : گواهینامه56شکل 

 

  
 : اظهارنامه تطابق با استاندارد59شکل  : نمونه تست عملکرد51شکل 
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 ZIEL-ABEGG: میزان فروش سالانه 62شکل 

 

 معرفی اجمالی محصولات -2-8

 ZAtopموتورهای  -1-2-8

 موتور سنکرون مغناطیس دائم -

 دو ترمز جداگانه دارای تاییدیه -

 گیرلس -

 موتور با روتور داخلی -

 بدون نیاز به موتورخانه -

  نیاز اندک به سرویس و نگهداری -

  

 ZAsynموتورهای  -2-2-8

 موتور سنکرون مغناطیس دائم -

 گیرلس -

 دو ترمز جداگانه دارای تاییدیه -

 طراحی تخت -

 کوچک سازی ابعاد چاه تا حد ممکن -

 آل برای نصب بر روی دیوار چاه ایده -
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 ZETADYNاینورتر  -3-2-8

 مشخصات

 اینورتر فرکانسی برای موتور آسانسور -

چوک خطی، فیلتر اعوجناج و کنتاکتورهنای موتنور،     -

 همه در یک دستگاه 

  EMCطراحی سازگار  -

 طراحی جمع و جور -
 

 متعلقات

 نویز فیلتر -

 چوک -

 مقاومت ترمز -

 

 

 ZETALIFTنرم افزار  -4-2-8

 آسانسور موتور انتخاب افزار نرم -

  اینورتر و زمان موتور انتخاب هم -

  اینورتر کامپیوتری کنترل قابلیت با -

 پارامترهننایتخصننی ، ذخیننره، تهیننه رونوشننت از   -

 یحرکت
 

 

 ZASموتورهای  -5-2-8

موتننور آسانسننوری از ترکیننب موتننور آسنننکرون      -

ZIEHL-ABEGG  و گیربکس با کیفیت بالا 

 بازسازیهای  پذیر، به ویژه برای پروژه طراحی انعطاف -

 راحتی سفر بالا با حداقل نویز -

 طول عمر بالا -
 

 

 مزایای موتورهای گیرلس زیلابگ -3-8

 مگنت با بهترین کیفیت -1-3-8

هنای   پیچ در سیم استاتور مغناطیسی القای روتور از طریق مغناطیسی میدانبرخلاف موتورهای آسنکرون که 

ها دائم  روتور به طور مستقیم توسط مغناطیس مغناطیسی میدان سنکرون موتورهایشد، در  یم ایجادروتور 

هایی بادوام که خصوصیات مغناطیسنی خنود را در طنول     شود، از این رو استفاده از مگنت )مگنت( تولید می

 زمان از دست ندهند، بسیار حائز اهمیت خواهد بود.
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غنناطیس دائنم اسنتفاده    یی که در صنعت سناخت موتورهنای سننکرون م   ها مگنت فعلی انواعدر حال حاضر 

 شوند، عبارتند از: می

 ؛(NdFeB) بروم -آهن-نئودیوم -

 ؛(SmCo) کبالت-ساماریوم -

 ؛(AlNiCo) کبالت-نیکل-آلومینیوم -

 .(آهن اکسید) فریت -

 :از عبارتند کنند که آنها بیان می ویژه مقادیرها را بر اساس  خصوصیات مگنت

 ؛(مغناطیسی میدان شدت)  Br مغناطیسی پسماند -

 ؛(شدن مغناطیده غیر برابر در پایداری) Hc وادارنده مغناطیسی میدان شدت -

 ؛B × H انرژی -

 .عملیاتی دمای حداکثر -

 دهد. انواع مگنت را نشان می ویژه مقادیر 5جدول 

 

 های معمول مقادیر ویژه مگنت: 5جدول 

 
 

 هنای  مگننت  کنه  شندتی  همنان  بنه  مغناطیسنی  میندان  تولید امکانآید،  همان طور که از جدول فو، برمی

-سناماریوم  هنای  مگننت . نندارد  وجنود  کنند می ایجاد مشابه اندازه با موتورهایی در دائم بروم -آهن-نئودیوم

 خاصنی  مقاصند  بنرای  صنرفا  هنا  مگننت  این از استفاده جهت همین به هستند، تر ضعیف% 22 حداقل کبالت

. عنلاوه بنر اینن منوارد، پایندار خاصنیت مغناطیسنی        بنود  خواهد معقول بالا بسیار عملیاتی دماهای همچون

 یابد. به فریت کاهش می بروم -آهن-نئودیومهای  ها در طول زمان نیز از  مگنت مگنت

، امنا از  نندارد  وجود بروم -آهن-نئودیوم های مگنت برای جایگزینیبا وجود آن که عملا برای حف  کیفیت، 

 واسنطه  بنه  هنا  مگننت  این جهانی تقاضای افزایشو  نئودیوم ویژه به معدنی مواد کاهش دلیل بهسوی دیگر 

؛ به نحوی کنه  است یافته افزایش ای فزاینده طور به ها مگنت قیمت بادی های توربین و هیبریدی خودروهای

تنر   های باکیفیت پایین برخی تولیدکنندگان )به خصوص تولیدکنندگان چینی( را به سمت استفاده از مگنت

سال به تدریج قدرت موتنور مغنناطیس دائنم     5تا  4شود بعد از گذشت  ری که باعث میسو، داده است، ام

ساخت انها با افت محسوس مواجه شود. این در حالی است که تمامی موتورهای ساخته شده توسط شنرکت  

ZIEHL-ABEGG شنوند و مقنادیر وینژه آنهنا پنس از       هایی با برترین کیفیت تولید می همواره با مگنت

 سال همچنان به اندازه روز اول استفاده خواهد بود. 15گذشت 
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 اختصاصی برای هر موتور همحاسب -2-3-8

این امکان را فراهم ساخته که برای تک به تک موتورهای ساخت شرکت  ZETALIFTنرم افزار تخصصی 

زیلابگ پیش از سفارش به خط تولید، بسته به مشخصات پروژه مشتری، محاسبات اختصاصی صورت گیرد و 

تولیند شنود. تنک بنه تنک       -سنازی  و ننه سنری  –هر موتور با توجه به شرایط خاص پروژه به صورت خناص  

شماره سنریال خناص خنود قابنل رهگینری بنوده و مشخصنات و محاسنبات آن در         موتورهای این شرکت با 

 دسترس خواهد بود. 

 

  
 متر بر ثانیه( 6/1نفره،  12: یک نمونه برگه محاسبه موتور زیلابگ )برای موتور 61شکل 

 برای اطلاعات بیشتر به پیوست مراجعه فرمایید

 

 تخصصی صنعت آسانسوردرایو  -3-3-8

نینز تولیند نخسنتین نسنل ایننورتر فرکانسنی بنرای آسانسنور مجهنز بنه فیلترهنا و             1999شرکت زیلابگ از سنال  

شروع کرده و در حال حاضر با تولید نسل چهارم اینن   ZETADYNپارچه را با نام تجاری  کنتاکتورهای اصلی یک

 آسانسور عرضه داشته است.، تکنولوژی اینورتر بدون کنتاکت را نیز به صنعت 2212اینورترها از سال 

بنه طنور تخصصنی بنرای اسنتفاده در صننعت آسانسنور تولیند و         منحصنرا و  اینورترهای ساخت این شرکت 

هنای حرکتنی و مقنادیر لازم     ریزی شده است و با داشتن رابط کاربری آسان و لحاظ شدن کلیه شنیب  برنامه

های  کند. اندازه نی را برای مسافران فراهم میباکیفیت، تجربه حرکتی بسیار دلنشیبرای ایجاد حرکتی روان و 

سنازی محصنولات، اینن درایوهنا را بنرای       متنوع و تلاش مداوم واحد تحقیق و توسعه شرکت بنرای کوچنک  
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استفاده در هر دو دسته تابلوهای فرمان داخل موتورخانه و تابلوهای فرمان آسانسورهای بدون موتورخانه )یا 

 ناسب ساخته است.نصب مستقیم در چاه( بسیار م

آورد کنه بنا    ساخت موتور و اینورتر آسانسور به طور همزمان توسط یک شرکت این اطمینان را به وجود منی 

همراه ساختن دانش فنی این دو بخش با یکدیگر، بهترین نتیجه از لحاظ سازگاری عملکرد این دو قطعه بنه  

 عنوان قلب اصلی آسانسورهای نوین تضمین شده باشد.

از سوی تنابلو   (Satnd-byبا داشتن قابلیت سوئیچ کردن به حالت آماده به کار ) ZETADYN اینوترهای

 کاهند. های آماده به کار آسانسور می % از اتلاف انرژی در زمان52فرمان، تا 

امکننان اتصننال بننه کننامپیوتر و همچنننین درگنناه اتصننال کننارت حافظننه  ZETADYNکلیننه اینورترهننای 

MMC/SD    سنازی اطلاعنات جهنت مستندسنازی و تهینه نسنخه پشنتیبان از         دارند کنه قابلینت ذخینره

 پارامترهای یک آسانسور خاص را به راحتی فراهم ساخته است.

 

 تنوع بالای فلکه موتور -4-3-8

مبنی بر تولید تک تک موتورها به صورت سفارشی، بسنته بنه    ZIEHL-ABEGGسیاست خاص شرکت 

و خط تولید مجهز این شرکت، این امکنان را فنراهم آورده اسنت کنه      -سازی و نه سری–شرایط خاص پروژه

بسته به نیاز محاسباتی و طینف گسنترده ظرفینت و     ZIEHL-ABEGGفلکه کششی موتورهای ساخت 

دار(، در زواینای مختلنف    شنکل )زیربنرش  Uشنکل و  Vها، صرف نظر از دو دسته اصلی شیارهای  وزن کابین

شنکل  Vدرجه( و شنیارهای   125درجه تا  72شکل )از Uازه زاویه زیربرش برای شیارهای اند 1تولید شود. 

درجه( این امکان را فراهم ساخته است که یک سری موتنور   55درجه تا  35اندازه )از  5در  شده کاری سخت

ای سربار ه با تغییری اندک در فلکه کشش، بتواند پاسخگوی طیف وسیعی از کاربردها باشد، بی آن که هزینه

 اضافه به مشتریان تحمیل کند.

هنای   انند و فلکنه   کناری شنده   سخت ZIEHL-ABEGGهای کشش ساخت  فلکه شکلVکلیه شیارهای  

 شوند. کاری شده عرضه می شکل بسته به شرایط پروژه / درخواست مشتری به صورت سختUکشش 

 

 تحقیق و توسعه مداوم -5-3-8

کرد  مهندس و هزینه 122استفاده از دانش و تجربه بیش از با  ZIEHL-ABEGGواحد تحقیق و توسعه 

ها گنام برداشنته    ین تکنولوژیتر % کل فروش سالانه همواره در راستای ارتقای محصولات و استفاده از نوین6

و آننالیز   (ETH Zuerich افزار نرم)های کامپیوتری در طراحی موتور  روزترین پیشرفت استفاده از به است.

( در تمامی فرآیند تحقیق و توسعه این Mould Flow آنالیزهای کامپیوتری ) سازی ها و شبیه تمامی طراحی

 ترین تغییراتی که در سه سال اخیر در تولید موتورهای این شرکت برخی از مهمشرکت نقشی پررنگ دارند. 

 رخ داده عبارتند از:

 ؛مکانیکی ساختارسازی  پیشبرد و بهینه -

 ؛ها لبه و بدنه همچون شده گری ریخته قطعات تعدیل -

 ؛طرفین در بدنه ضخامت کاهش -
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 ؛شفت مصالح و بدنه کمتر کشسانی -

موتورهای سایز کوچک )افزایش مقاومت  بدنه در خاکستری چدن به جای ای گرده چدنجایگزینی  -

 کششی(؛

 ؛ها و بهبود شار مغناطیسی و کاهش تلفات پیچی سازی سیم بهینه -

 ؛ترمینال جعبه به کشی سیم کابل سر تاتصالاسازی طراحی اتصالات الکتریکی، ارگونومی  بهینه -

 .جدید صداتر تر و کم های قویترمز های ترمز و استفاده از سازی سیستم بهینه -

 

 
  –درجه  125تا  72شکل با زیربرش از U: امکان انتخاب انواع شیار. سمت چپ: 62 شکل

 درجه 55تا  35شکل از Vسمت راست:   

 

 تست عملکرد کلیه موتورها -6-3-8

پنیش از  به طور کامل )و نه به صورت منوردی(   ZIEHL-ABEGGعملکرد صد در صد کلیه محصولات 

گینری دقینق و    عملکرد تمام کامپیوتری میزهای تست، تست موتور زیر بار، اندازه شود. ارائه به بازار چک می

هنای لازم منطبنق بنا اسنتانداردهای روز اروپنا، بنر روی کلینه         و دیگر تسنت  تمام کامپیوتری قطعات موتور

آزمنایش محصنولات   امکنان   شرکتمتری این  25دو برج تست شود.  موتورهای ساخت این شرکت انجام می

سناخت   دیگنر محصنولات  و اطمیننان از کیفینت    هنای پیشنرفته   تسنت واحد تحقیق و توسعه و نینز انجنام   

ZIEHL-ABEGG ساخته است.  را فراهم 
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 : یکی از میزهای تست موتور63شکل 

 

 
 بعدی قطعات گیری سه : اندازه64شکل 
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 موتور گیرلسعملکرد : نمونه تست 65شکل 

 

 کاهش قیمت -7-3-8

بنه طنور مندام     ZIEHL-ABEGG، واحد تحقیق و توسعه شنرکت   با وجود افزایش جهانی قیمت مگنت

های  سازی های تمام شده محصولات جلوگیری کند، بلکه با نوآوری و بهینه قیمتوشد نه تنها از افزایش ک می

 مداوم، در مسیر کاهش حداکثری قیمت تمام شده گام بردارد.

آلمنان در اینران، بنا     ZIEHL-ABEGGشرکت از سوی دیگر، شرکت سیگما به عنوان نماینده انحصاری 

توسعه بازار این محصول به عنوان محصولی با کیفیت بالا از تمرکز بالا روی این کالا و انجام اقدامات موثر در 

 :جمله

 ؛(1391 -برگزاری سمینار تخصصی آموزشی در زمینه موتورهای گیرلس )تهران و اصفهان  -

 ؛(1393 -گیرلس )تهران و شیراز و مشهد برگزاری سمینار تخصصی آموزشی در زمینه موتورهای  -

المللنی و   حضنور مندیران بنین   همراهنی و  حضور در نمایشگاه صنعت آسانسور و پله برقی اینران بنا    -

 ؛(1394 –)تهران  ZIEHL-ABEGGای شرکت  منطقه

بکسنل، تنوان مکنانیکی، ننوع شنیار،       سازی موتورهای مورد نیاز بازار ایران از نظر تعنداد سنیم   بهینه -

 ؛کاری و... سخت

های روتین موتور گیرلس با توجه به دانش فنی مجموعه و شناخت نیناز بنازار اینران و     تعریف بسته -

 سفارشات با تیراژ بالا به شرکت مادر؛
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 های بازار ایران؛ ارسال مستندات و آشنا ساختن بیشتر شرکت مادر با وضعیت و پتانسیل -

 کاستن از میزان سود شرکت در این محصول خاص؛ -

  ...اقداماتی دیگر و -

، ضنمن تعامنل بهتنر بنا     شنرکت  به آنخود و پشتیبانی موثر توانمندی  ،ملکردثبات قدم، عتوانسته با اثبات 

های به شدت رقابتی  ترین محصول روز دنیا با قیمت ارائه باکیفیت، در راستای ZIEHL-ABEGG شرکت

 نسبت به کالاهای موجود در بازار ایران گام برداد.

 

 
 EN81-1:2000و استاندارد  سمینار تخصصی آموزشی در زمینه موتورهای گیرلس: 66شکل 

 (1391 -)تهران و اصفهان  

 

 
 و تابلوهای درایودارسمینار تخصصی آموزشی در زمینه موتورهای گیرلس : 67شکل 

 (1393 -)تهران و شیراز و مشهد 
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 چهارمیندر  ZIEHL-ABEGGای شرکت  المللی و منطقه مدیران بینحضور سیگما به همراه : 61شکل 

 (1394 –)تهران  برقی پله و آسانسور صنایع المللی بین نمایشگاه
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 ZIEHL-ABEGG: برگه محاسبات موتور پیوست
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