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 9999ازازازاز1111صفحهصفحهصفحهصفحه

  

    ماشين حساب  

رود و وقتي براي تبديل انرژي الكتريكي بكار مي ................رود ماشين الكتريكي وقتي براي تبديل انرژي مكانيكي بكار مي.  1

  .شودناميده مي.................. 

  ژنراتور –موتور . ب    موتور -ژنراتور. الف  

  مترانسفور –ژنراتور . د    موتور –ترانسفورمر . ج  

  .نامندمي ..............كند اي از نمودار منحني مغناطيسي را كه شار سريع تغيير مي ناحيه. 2

    ناحيه اشباع نشده. ب    ناحيه اشباع. الف  

  ناحيه برآيند. د    ناحيه اشباع معكوس. ج  

  .است.........................شدت ميدان مغناطيسي با نيروي محركه مغناطيسي و چگالي شار مغناطيسي با شار داراي.  3

    تناسب معكوس. ب    تناسب مستقيم. الف  

  يئامرابطه ن. د    رابطة غير خطي. ج  

  .كند رابطة ولتاژ القا شده در اثر ميدان مغناطيسي متغير با زمان را بيان مي............... قانون. 4

  اهم. د  فارادي. ج  لنز. ب  كلوين. الف  

  .است................ بياني از  قانون .فارادي.به قانون  له مربوطدعلامت منفي در معا. 5

  اهم. د  فارادي. ج  لنز. ب  كلوين. الف  

شود، همواره  مي.............. رسد و نيروي خالص وارد بر آن  ، وقتي ميله به سرعت ثابت ميDCدر راه اندازي يك ماشين خطي . 6

  .خواهد بود.................

B -حداكثر. الف   indV e=  صفر . ب- BV V=0  

BV -حداكثر . ج   V=0    صفر . د - B indV e= 
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 9999ازازازاز2222صفحهصفحهصفحهصفحه

  

  ماشين حساب      

 

 كدام خواهد بود؟    starti خطي شكل زير را در نظر بگيريد  DCماشين .  7

 

 

   

 

 

  

  A125. د  A25. ج  A250. ب   A2500. الف  

  .و عدد ثابتي كه به ساختمان مكانيكي ماشين بستگي دارد، برابر است.................... به طور كلي ولتاژ توليد شده در ماشين، با . 8

  �����ضرب شار درون ماشين و تعداد  حاصل. الف  

  جمع شار درون ماشين و تعداد قطبها حاصل. ب  

  شار درون ماشين و سرعت چرخش ماشين ضرب  حاصل. ج  

  جمع شار درون ماشين و سرعت چرخش ماشين حاصل. د  

  .نامند مي.................. هاي ثابت را  تاكتكن و ................. وار راداي  دايره ، قطعات نيم)سوي گرداني(وتاسيون مدر ك. 9

  سوي گردان -كموتاتور. ب  كموتاتور - گردان سوي. الف  

  وكرجا -كموتاتور. د    كموتاتور –وبك رجا. ج  

  يك از روشهاي زير بيشتر متداول است؟موازي، كدام  DCبراي كنترل سرعت موتورهاي . 10

  A-  ميچرآرسري كردن مقاومت با مدار  B- غيير مقاومت مدار ميدان تFR  

  Cـ تغيير ولتاژ اعمال شده به آرميچر    

C, .الف   B ب .,C A  ج .,B A  فقط.  دC 
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 9999ازازازاز3333صفحهصفحهصفحهصفحه

  

 ماشين حساب      

 باشد؟ مي....................... شكل زير مربوط به. 11

 

 

 

 

  

  

  

 تحريك مجزا dcموتور . د  موتورشنت. ج  موتور موازي. ب  موتور سري. الف  

A,موتور شكل زير، موتور در ابتدا با براي . 12 AI A V V= =120 و  250
min

r
n و يك بار داراي گشتاور  1130=

 شود؟ برسد، سرعت آن چقدر مي V200به مقدار  AVاگر . چرخاند ثابت را مي

 

 

 

 

 

  

. الف  
min

r
. ب  789

min

r
. ج  879

min

r
. د  679

min

r
956  

 

 

  

  

WWW.20FILE.ORG



 
        
        

        ))))1111((((يكيكيكيك                        
        

        25252525        5555        60606060        60606060        
        كي مستقيم و متناوبكي مستقيم و متناوبكي مستقيم و متناوبكي مستقيم و متناوبهاي الكتريهاي الكتريهاي الكتريهاي الكتري    ماشينماشينماشينماشين        

        1511032151103215110321511032    ----مهندسي رباتيكمهندسي رباتيكمهندسي رباتيكمهندسي رباتيك    - - - - 1318018131801813180181318018    ----بالينيبالينيبالينيباليني    - - - - مهندسي پزشكيمهندسي پزشكيمهندسي پزشكيمهندسي پزشكي        
 -- -- -- --        

        

 9999ازازازاز4444صفحهصفحهصفحهصفحه

  

 ماشين حساب      

 

 .باشد مي......................... ..شكل زير . 13

 

 

 

 

  

  سري با تحريك مجزا dcموتور . د  موازي dcموتور . ج  شنت dcموتور . ب  كمپوند dcموتور . الف  

  :، اگر جريانهاي دو پيچك از سه پيچك جابجا شوند acدر موتور . 14

    .شود شود ولي جهت معكوس مي سرعت دو برابر مي. الف  

  .د ولي جهت ثابت خواهد بودشو سرعت نصف مي. ب  

    .جهت چرخش ميدان مغناطيسي معكوس خواهد شد. ج  

    .جهت چرخش ميدان مغناطيسي ثابت خواهد ماند. د  

  .دارد................... گويند ماشين  اي باشد، مي وتور استوانهراگر . 15

  وتور و استاتوررخطوط شار افقي بين . ب  رلوكتانس فاصله هوايي كمي. الف  

  قطبهاي صاف. د    قطبهاي برجسته. ج  

يك استاتور سرفاز دو قطبي، پيچكهايي با گام . 16
5

6
  .است.............. گام قطب برحسب زاويه مكانيكي . دارد 

. الف  
0

. ب  60
0

. ج  120
0

. د  150
0

180  

  در سوال قبل مقدار هارمونيك اصلي كدام است؟. 17

0/. الف   0/. ب  966 0/. ج  866 0/. د  707 259  
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 9999ازازازاز5555صفحهصفحهصفحهصفحه

  

  ماشين حساب      

  .باشد...............  مي تواند .سنكرون روتور ژنراتور. 18

    قطب برجسته دو قطبي. ب    فقط قطب برجسته. الف  

 قطب برجسته و قطب صاف. د    فقط قطب صاف. ج  

  .است...................كوچك با   acدر يك ژنراتور . ....................19

  مغناطيس دائم -تحريك راهنما. ب  تحريك راهنما استاتور اضافي. الف  

  مغناطيس دائم -تحريك استاتور. د  استاتور اضافي -تحريك استاتور. ج  

آمپر آزمايش شده، و نتايج زير به دست  5با جريان ميدان  Y، با اتصال kVA  -200  ،V -480 ،Hz-50سنكرون يك ژنراتور . 20

  .آمده است

1. ,T OCV  در جريان ،FI امي، نV 540 اندازه گيري شده است.  

2.   ,L SCI  در جريانFI  ،ناميA300 به دست آمده است.  

  .اندازه گيري شده است A 25بين دو پايانه، جريان  V dc10با اعمال ولتاژ . 3

  .ور تحت شرايط نامي به كار مي رود، را برحسب اهم بيابيدمقاومت آرميچر و راكتانس سنكرون تقريبي، كه در مدل ژنرات

/.   الف   /,s AX R= Ω = Ω1 04 0 2  

/ .ب   /,s AX R= Ω = Ω0 2 1 04  

s, .ج   AX R= Ω = Ω3 5  

s, .د   AX R= Ω = Ω5 3  

zH,اگر يك ژنراتور سنكرون . 21 V60   باشد، سرعت چرخش آن چقدر است؟ ∆با اتصال  هچهار قطب 480

. الف  
min

r
. ب  1200

min

r
. ج  2400

min

r
. د  1800

min

r
3000  
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 9999ازازازاز6666صفحهصفحهصفحهصفحه

  

  حسابماشين   

شود و از نظر حفظ  مي.................... گشتاور ماكزيمم موتور شود و لذا مي.............  AEهر چه جريان ميدان بزرگتر باشد، . 22

  .است..................پايداري 

  بدتر –تر  بزرگ –تر  كوچك. ب  بدتر -تر بزرگ –تر  بزرگ. الف  

  بهتر –تر  كوچك –تر  كوچك. د    بهتر –بزرگتر  –بزرگتر . ج  

0/باشد، در صورتي كه موتور سنكرون براي كار با ضريب توان V480نهايت،  زير، اگر ولتاژ شين، بي در شكل. 23 پس  85

  فاز تنظيم شده باشد، ضريب توان معادل كل سيستم كدام است؟

  

  

  

  

  

  

0/. الف   0/. ب  پس فاز 850 0/. ج  پيش فاز 850 0/. د  812       پيش فاز 812

فقط براي كه در اين حالت موتورهاي سنكروني را .................. . خرند تا فقط  مي.................... گاهي موتور سنكرون را براي  . 24

  .سنكرون گويند........................ شوند  ر فرخته مياين منظو

  سلف -كند ضريب توان را جابجا  - كار بدون بار. الف  

  سلف -كند ضريب توان را جابجا  - كار با بار كامل. ب  

  خازن -ضريب توان را اصلاح كند -كار با بار كامل -ج  

  خازن -ضريب توان را اصلاح كند -كار بدون بار -د  
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 9999ازازازاز7777صفحهصفحهصفحهصفحه

  

  حسابماسين   

  دام گزينه صحيح است؟ك. 25

  .ي هر ماشين متفاوت هستندژنراتور سنكرون و موتور سنكرون از نظر فيزيك. الف  

  .هاي ژنراتور، حالت دائمي است حالت اتصالي در پايانه. ب  

  .گردند هاي ميرايي باعث اتصال كوتاه در پايانه مي سيم  پيچ. ج  

  .روند بكار مي هاي ميرايي در ژنراتورهاي سنكرون نيز سيم پيچ. د  

  ســـوالات تشريحــي                           

  

سيم پيچي . است) به سمت داخل صفحه( cm10اي فرو مغناطيس با ابعاد نشان داده شده در شكل زير، داراي ضخامت  هسته. 1

rµ اگر تراوايي نسبي . حلقه حول ضلع سمت چپ پيچيده شده است 200با  چه شاري  A1د، به ازاي جريان يك باش2500=

  .)مدار مغناطيسي مربوط را نيز رسم نماييد(شود؟  ايجاد مي
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  حسابماشين     

        .نمودار گذر توان را براي ژنراتور و موتور، با بيان روابط مربوطه رسم نمائيد. 2

 باري كه سرعت بينشان داده شده است  hp- 50موازي  dcدر شكل زير مشخصات يك موتور . 3
min

r
را بوجود 1200

  .بدست آوريد A 200سرعت و گشتاور القايي اين موتور را به ازاي جريان ورودي . آورد مي

  

  

  

  

  

  

و سرعت چرخش مكانيكي  t 2/0وتور رة چگالي شار ميدان مغناطيسي در مورد ژنراتور دو قطبي ساده شكل زير، دامن. 4

min

r
/قطر استاتور ماشين . است3600 m0 /و طول پيچك آن  5 m0 عدد است و ماشين  15هاي هر پيچك  و تعداد حلقه 3

اي اين ژنراتور را  پايانه rmsولتاژهرفاز و  ms2نيز ولتاژهاي ولتاژهاي سه فاز را بصورت تابعي از زمان و . دارد Yاتصال 

  .بدست آوريد
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  ماشين حساب      

KVA,كرون سنيك ماشين . 5 V45 0/با ضريب توان 208 tH,پيش فاز و اتصال  8 داراي راكتانس سنكرون  60∆

/ Ω2 /تلفات اصطكاك و بارخوري آن. اومت آرميچر كوچك استو يك مق 5 KW1 /و تلفات هسته  5 KW1 در ابتدا . است 0

  hp15به محور يك بار 

  

    

WWW.20FILE.ORG


