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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 

Electro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring Instrument

:محتواي فصل�
معرفي1)

)PMMC(دائم  مغناطيسقاب گردان با 2)
)MII(آهن گردان 3)
الكتروديناميكيدستگاههاي 4) الكتروديناميكيدستگاههاي 4)
فروديناميكيدستگاههاي 5)
دستگاههاي حرارتي6)
الكترواستاتيكيدستگاههاي 7)

)Induction type( اندوكسيونيدستگاههاي 8)
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
معرفي -

 حركت صورت به آنها خروجي كه الكتريكي گيري اندازه دستگاههاي از گروهي�
.شود مي ديده دستگاه از قسمت يك مكانيكي

مكانيكي كميت خروجي   --------    الكتريكي كميت يك ورودي�
.نمايد برقرار ارتباط بايد دو اين بين دستگاه�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 

Electro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring Instrument

:محتواي فصل�
معرفي1)

)PMMC(دائم  مغناطيسقاب گردان با 2)
)MII(آهن گردان 3)
الكتروديناميكيدستگاههاي 4) الكتروديناميكيدستگاههاي 4)
فروديناميكيدستگاههاي 5)
دستگاههاي حرارتي6)
الكترواستاتيكيدستگاههاي 7)

)Induction type( اندوكسيونيدستگاههاي 8)
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)  گالوانومتر(قاب گردان  -

است مغناطيسي ميدان در جريان حاملل سيم بر وارد نيروي كار اساس�

قطب دو بين )1 شماره( فرومغناطيس هسته يك�
زياد صورت در .دارد قرار دائم مغناطيس اي استوانه

ميتوان هوايي فاصله از ماده پذيري نفوذ ضريب بودن 
.باشد يكنواخت هوايي فاصله در ميدان تا نمود صرفنظر

:متحرك قسمت
شكل مستطيلي گردان قاب صورت به پيچ سيم يك
.دارد قرار هسته دور و محور روي بر
  مارپيچ موازي فنر دو از مقاوم گشتاور عنوان به-

 .است شده استفاده
و شده انتخاب رسانا فنرها مدار به قاب اتصال براي

 قاب وارد وارد، يكي از جريان كه دارند قرار طوري
.شود مي خارج ديگر فنر از و شده
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)  گالوانومتر(قاب گردان  -

 محور كه دارند قرار طوري عقربه پشت در مركز از خارج صورت به وزنه دو�
.دارد قرار تعادل در قاب  و ها وزنه عقربه، وزن از حاصل گشتاور نسبت

.است شده داده نشان مغناطيسي ميدان دستگاه بالاي تصوير در�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)  گالوانومتر(قاب گردان  -

:محرك گشتاور محاسبه�

الكتريكي جريان شده داده نشان شكل اساس بر�
شده خارج ديگر جهت از و وارد قاب جهت يك از

.بود خواهد B همواره ميدان جهت-
و چپ ضلع دو بر لنز قانون اساس بر پس- و چپ ضلع دو بر لنز قانون اساس بر پس-

آنها به و بوده جريان حامل قاب، راست
:راست سمت براي نيرو آن و .شود مي وارد نيرو

i ورودي، جريان l ميدان، داخل صلع طول B مغناطيسي، ميدان N حلقه تعداد
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)  گالوانومتر(قاب گردان  -

:محرك گشتاور محاسبه�
:چپ سمت نيروي براي�

 بدين هسته مركز حول گشتاور پس�

( ) ( ) ( )ˆ ˆ ˆF Ni la Ba Ni lB a
z r cL θ

= × − =−
�

 بدين هسته مركز حول گشتاور پس
:بود خواهد صورت

:گشتاور مقدار يعني-

:k ضريب يك به ثابتها تبديل با پس-
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( )ˆ ˆ ˆ2T ra F ra F Nri lB a
d r R r L c Z

= × + × = −
� � �

( ) ( )2T NlrB i NBA i
d c c

= =

d d c
NBA K T K i

d
= ⇒ =



الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

:PMMC دستگاه در مقاوم گشتاور�

 ايجاد بود خواهد فنر يك معادل جمعا كه موازي فنر دو توسط گشتاور اين�
.است خطي معمولا گشتاور اين .ميشود

:PMMC در كننده مستهلك گشتاور�

C C
T K θ=

: در كننده مستهلك گشتاور
 كه طوري به است الكترومغناطيسي نوع از PMMC در كننده مستهللك گشتاور�

 .مجزا پيچ سيم در القا صورت به يا و ميشود ايجاد قاب در القا صورت به يا
: قاب در القا براي�

كرده حركت گردان قسمت همراه بسته حلقه مدار يك�

  چرخش سرعت با متناسب اي محركه نيروي و

جريان يك محركه نيرو اين كه ميكند ايجاد

لنز قانون طبق كه كرده برقرار مدار همان در

.مينمايد مخالفت حركت با
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

: داريم محركه نيروي براي�

 شنت مقاومت + )Rc( فنرها و قاب مقاومتهاي مجموع برابر مسير كل مقاومت�
)Rsh(

2 ( ) 2 ( ) (2 )
d

e N Blu NBl r nBlr
dt

θ
ω= → →

e
I =

)(

:داشت خواهيم كننده گشتاورمستهلك براي و�
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=

+

2 2 2
2
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N B L r d
F NBLI

R R dt

θ
= =

+

2( ) ...
D D D

d
T r F K

dt

θ
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

 استفاده شده كوتاه اتصالل حلقه يك از ميتوان ،شنت مقاومت نبودن صورت در�
N=1 و Rsh=0 :گرفت نظر در صفر را شنت مقاومت مقدار و كرد

 حلقه سرعت بودن كم نيز و L بودن كم دليل به Ldi/dt از اينجا در : نكته�
.است شده نظر صرف

  ايجاد و است موثر ديناميكي رفتار در فقط و است صفر پايدار حالت در حاصله �e  ايجاد و است موثر ديناميكي رفتار در فقط و است صفر پايدار حالت در حاصله 
.كند مي ميرايي
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

: متغير ورودي و ثابت ورودي به دستگاه پاسخ�

:)ثابت Ic( كند عبور دستگاه از ثابت جريان اگر�
d d C

d d
C

C C

T K I

T K
I

K K
θ

=

= =

:ميگوييم جريان به حساسيت را SI كه�

:متغير ورودي براي�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

:PMMC خطاهاي�
... و حرارتي خطاي ، خارجي مغناطيسي ميدان ، اصطكاك�

.دارد وجود اصطكاك حتما باشد ثابت قطعه كنار در متحرك قطعه يك كه هركجا�

Full( ميگردد بيان متحرك وزن بر FSD حسب بر اصطكاك ميزان� scale Deflection
Torque( : وزن چه هر كهFSD .بود خواهد كمتر اصطكاك اثر باشد، بيشتر /

بيشتر اصطكاك اثر بيشتر، وزن چه هر پس� بيشتر اصطكاك اثر بيشتر، وزن چه هر پس

كمتر اصطكاك اثر بيشتر FSD گشتاور هرچه�

:است حرارتي خطاي معمولا PMMC در خطا منبع�
!!است مثبت خطا اين جهت  /  كمتر Kc   /  كمتر فنرها، سختي >= باشد بيشتر دما هرچه�

منفي خطا اين جهت  >=  B  كاهش  : دائم مغناطيس شدن گرم�

!!ندارد اثري خارجي مغناطيسي ميدان تقريبا موجود قوي B دليل به�
.است ناچير نيز اصطكاك زياد، وزن بر گشتاور نسبت دليل به�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
)گالوانومتر(قاب گردان  -

.نباشد خطي دستگاه بندي درجه تا است نياز گاها�

:مينمايند ايجاد خطي غير صورت به را هوايي فاصله كار اين براي�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 

Electro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring Instrument

:محتواي فصل�
معرفي1)

)PMMC(دائم  مغناطيسقاب گردان با 2)
)MII(آهن گردان 3)
الكتروديناميكيدستگاههاي 4) الكتروديناميكيدستگاههاي 4)
فروديناميكيدستگاههاي 5)
دستگاههاي حرارتي6)
الكترواستاتيكيدستگاههاي 7)

)Induction type( اندوكسيونيدستگاههاي 8)
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

 دارند قرار ميدان در كه فرومغناطيس فلز قطعه چند يا يك اثر بر دستگاه اين�
.باشد دفعي يا و جذبي صورت به ميتواند اثر اين .ميكند كار

دفعي نوع و جذبي نوع :دستگاه نوع دو نتيجه در�

 يك جذبي نوع در�

 صورت به آهني پولك

 روي مركز از خارج روي مركز از خارج

توسط و شده نصب محور

جريان از حاصل ميدان

 جذب پيچ سيم داخل

.ميشود
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

.است جريان جهت از مستقل شده توليد نيروي جهت�
: محرك گشتاور�

: )انرژي كو( آن مجازي كار

: گشتاور پس

I عبوري جريان
L محور زاويه تتا و پيچ سيم اندوكتانس
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:متغير ورودي و ثابت ورودي به MII پاسخ�

.شود مي ايجاد فنر وسيله به دستگاه اين در مقاوم گشتاور : نكته�
.شود مي ايجاد هوا وسيله به كننده مستهلك گشتاور�
 برابر مقاوم گشتاور با بايد محرك گشتاور زاويه آخرين در تعادل ايجاد براي�

.باشد
T K θ=

.باشد

:داشت خواهيم پس�
!!آن جهت از مستقل و دو توان به جريان از تابعي انحراف زاويه و محرك گشتاور�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

... ادامه :متغير ورودي و ثابت ورودي به MII پاسخ�

:باشد ثابت عدد θ/ddL  اگر .دارد بستگي θ/ddL به تابع شكل�

21

2
C C

dL
I K

d
θ

θ
= 2

2

1

2

2

C C

C

KI K

K
I

K

θ

θ

⇒ =

⇒ =

!! بود خواهد مجذوري صورت به دستگاه بندي درجه يعني�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:باشد خطي صورت به دستگاهها بندي درجه ميشود سعي هميشه�

:گردد حذف Ic توان كه باشد θ از متغيري dL/dθ است بهتر پس�

21

2
C C

dL k k
I K

d
θ

θ θ θ
= ⇒ =

).است ثابت عدد يك S1( : باشد S1 دستگاه حساسيت اگر پس�

: كه�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

حساسيت، تعريف :يادآوري�

: رابطه از گرفتن مشتق dL/dθ بودن ثابت فرض با كه�

:داشت خواهيم�

d
S

dI

θ
=

21

2
C C

k
I K θ

θ
=

d
S

dI

θ
=

: يعني�

.است متناسب جريان با دستگاه حساسيت پس�
بيشتر حساسيت شود، بيشتر جريان هرچه يعني�
!! بيشتر درجات فاصله بيشتر، دستگاه زاويه هرچه يعني�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

: اگر حال�

!!بود خواهد ثابت عددي حساسيت�

: باشد متناوب جريان اگر�
: فرض با�

dL
k

dθ
=

dL k

dθ θ
= : فرض با
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

: يعني�
2

[ ( )]
2

av rms

C

k
i t k I

k
θ ′= =
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:آنكه فرض با�

:است برابر Rs با امپدانس داد نشان ميتوان�

: بايد پس�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

.گردد ثابت عقربه بايد حتما - �4
.ميبينيم را موثر مقدار فقط ما !!است اثر بي پاسخ در عبوري جريان موج شكل�

.شود ساخته K/θ صورت به آهني پولك ميشود سعي�
  بايد θ=0 حوالي در ظاهرا�

.است ممكن غير اين ولي
.يابد مي كاهش صفر حوالي شدت به دستگاه حساسيت اگرچه

dL

dθ
= ∞

.يابد مي كاهش صفر حوالي شدت به دستگاه حساسيت اگرچه
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:دفعي نوع�
 به كرده پيدا مغناطيسي خاصيت مشابه معناطيسي ميدان در آهن قطعه دو�

 مركز از خارج صورت به نيرو اين .آيد مي پديد دافعه نيروي آنها بين كه طوري
.نمايد مي ايجاد را محرك گشتاور و شده ايجاد
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:MII دستگاه خطاهاي�
هسترزيس خطاي - �1

  بود خواهد حافظه داراي دستگاه ،باشد هيسترزيس داراي رفته كار به آهن اگر
!!نمود استفاده خطي مشخصه با نرم آهن از بايد  : نتيجه در )چرا؟(
خارجي مغناطيسي ميدان خطاي - �2

!! ضعيف مغناطيسي ميدان نتيجه در ،هواست مغناطيسي جريان مسير بيشتر
  جهت به بستگي خطا جهت( !!تاثير تحت دستگاه خارجي، ميدان وجود صورت در

!! ضعيف مغناطيسي ميدان نتيجه در ،هواست مغناطيسي جريان مسير بيشتر
  جهت به بستگي خطا جهت( !!تاثير تحت دستگاه خارجي، ميدان وجود صورت در

.)دارد ميدان
.مغناطيسي محفظه در دستگاه فعال قسمت  ،خطا كاهش براي

اصطكاك و حرارتي خطاي - �3

)چرا؟( .مثبت جهت با خطا نتيجه در ،Kc كاهش و فنر نرمي موجب دما افزايش
 MII در اصطكاك خطاي پس !!است كوچك متحرك قسمت وزنِ بر گشتاور نسبت

.است PMMC از بيشتر
93



الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
آهن گردان -

:دارند وجود متناوب جريان در فقط كه MII دستگاه خطاهاي�
موج شكل خطاي - �1

.ندارد اثري موج شكل >= خطي مغناطيسي مدار :باشد آل ايده دستگاه اگر�
 مشخصه با دستگاه به يكسان RMS با متفاوت موج شكل دو زير شكلل مطاب اگر�

:بدهيم زير مغناطيسي

  همشكل حاصله ميدان موجهاي شكل نتيجه در�

ميدان بيشتر، پيكها هرچه .نيستند خود جريانهاي ميدان بيشتر، پيكها هرچه .نيستند خود جريانهاي

.ميشود كمتر موثر مقدار و رفته اشباع به بيشتر

  خاص موج شكل از نمودن جبران براي
 و AC بندي درجه و شده استفاده

DC بود خواهد متفاوت.
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:دارند وجود متناوب جريان در فقط كه MII دستگاه خطاهاي�
Eddy( فوكو جريان از ناشي خطاي - �2 Current(

 زمان با متغير ميدان نتيجه در باشد، زمان با متغير )پيچ سيم از گذرنده( ورودي جريان اگر�
: كه .شود مي ايجاد آهني قطعات در فوكو جريان يك نتيجه در و شود مي

انرژي اتلاف موجب )�1

!! خطا موجب و شود مي تزريق مدار در اضافي دور آمپر يك )�2 !! خطا موجب و شود مي تزريق مدار در اضافي دور آمپر يك )�2

 فركانس و موج شكل تابع اين و بود نخواهد همفاز مغناطيسي ميدان و پيچ سيم جريان
.است ورودي

يابد؟ مي بروز خطا اين چگونه
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:دارند وجود متناوب جريان در فقط كه MII دستگاه خطاهاي�
Eddy( فوكو جريان از ناشي خطاي - �2 Current( ادامه ...
يابد؟ مي بروز خطا اين چگونه�
:سينوسي جريان و شود فرض خطي مغناطيسي مدار اگر�

 در فركانس هم مقادير رسم ،فازور( .رسم فازور صورت به پس هستند سينوسي پارامترها همه�
)فازهايشان اختلاف

�I پيچ سيم جريان �IC  پيچ سيم جريان

�Fm از ناشي آمپردور IC
�Ee ميدان در آهني قسمت در شده القا نيرومحركه

�Ie از ناشي فوكوي جريان Ee

�Fe از ناشي آمپردور Ie
�Fr كند مي توليد را ميدان فلوي كه نهايي آمپردور.

Fe=Fr كوچك فركانس يا DC جريان در :نكته�
خاصي فركانس گيري اندازه براي دستگاه اگر اما�

.نمود كاليبره فركانس آن براي را آن توان مي رود، كار به
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 

Electro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring InstrumentElectro dynamic Measuring Instrument

:محتواي فصل�
معرفي1)

)PMMC(دائم  مغناطيسقاب گردان با 2)
)MII(آهن گردان 3)
)الكترودينامومتر( الكتروديناميكيدستگاههاي 4) )الكترودينامومتر( الكتروديناميكيدستگاههاي 4)
فروديناميكيدستگاههاي 5)
دستگاههاي حرارتي6)
الكترواستاتيكيدستگاههاي 7)

)Induction type( اندوكسيونيدستگاههاي 8)
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

 جريان حامل پيچ سيم دو بين الكتروديناميكي خاصيت اساس بر دستگاه اين�
.كند مي كار
.است سوار محور بر گردان قاب صورت به ديگري و ثابت پيچها سيم از يكي�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

:محرك گشتاور محاسبه�
:مجازي كار روش از )�1

.است خطي مغناطيسي ميدان پس   نداريم، آهني قطعه دستگاه اين در�

:دستگاه اين براي )مجازي كار( انرژي كو ي رابطه�

�Lf ثابت پيچ سيم اندوكتانس

�LC گردان قاب پيچ سيم اندوكتانس �LC گردان قاب پيچ سيم اندوكتانس

�M متقابل اندوكتانس

 است θ از تابعي فقط نيز M و هستند θ از مستفل LC و Lf نداريم، آهني هسته چون : نكته�
.)چرا؟(

!! گشتاور يا نيرو = كوانرژي مشتق شد، اشاره قبل جلسه كه همانطور�

: پس�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

 تابعي متقابل اندوكتانس باشد، يكنواخت قاب محدوده در مغناطيسي ميدان اگر�
:داشت خواهيم نتيجه در .)چرا؟( بود خواهد θ از سينوسي

:داشت خواهيم M از گيري مشتق با كه�
cosM k N Nm cf

θ=
:داشت خواهيم  از گيري مشتق با كه
�Nf ثابت پيچ سيم دور تعداد

�NC گردان قاب پيچ سيم دور تعداد

.نماييم مي محاسبه مستقيم صورت به را گشتاور دوم روش براي و
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sinT k N N i im c cd f f
θ=−



الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

مستقيم طور به محرك گشتاور محاسبه )�2
:باشد يكنواخت و ثابت پيچ سيم دو بين فضاي در ميدان اگر�

:قاب بر شده وارد نيروي�

:گرفت نظر در زير صورت به را ثابت پيچ سيم از حاصل ميدان ميتوان كه�

:بود خواهد نيرو پس�

F N B L ic c cf
=

B K i
f f f

=

( )F k N L i ic c cf f
=

 كه .نمودند مي كوپل ايجاد كه ميشوند وارد آن ضلع دو به نيرو دو كه داشتيم قاب براي�
: آنها از حاصل گشتاور

نيرو دو عمودي فاصله * نيروها از يكي = گشتاور
:بود خواهد عمودي فاصله كه�

:داشت خواهيم نتيجه در�
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c c cf f

2 sind r θ=

( ) 2 sin sinT k N L i i r Ki ic c c cd f f f
θ θ= × =



الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

:زمان با متغير و ثابت ورودي به الكترودينامومتر دستگاه پاسخ�
فنر نوسط PMMC مشابه >==== مقاوم گشتاور�

فوكو جريان يا هوا محفظه >=== كننده مستهلك گشتاور�

:داريم متغير جريان براي ابتدا�
1 1[ ( )] [ sin ]T t k i iav c avd f fk kc c

θ θ= =

:شود مي ثابت عقربه تعادل از پس كه آنجايي از�

.دارد بستگي جريانها متوسط مقدار به نهايي زاويه پس�

.نيست خطي بندي درجه يعني�
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

 انحراف حساسيت باشد، الكتروديناميكي دستگاه ورودي x=[ific]av اگر : مثال�
آن؟
: داشتيم حساسيت بيان براي�

:الكتروديناميكي دستگاه براي ورودي حسب بر خروجي رابطه�

sin sin[ ]k ki i xc avfk kc c

θ θθ = =

dS
dx

θ=

:گيريم مي مشتق بالا ي رابطه از�

.نيست خطي بندي درجه نتيجه در و نيست ثابت بندي درجه طول در حساسيت�

صفر >==== صفر حول حساسيت�

ماكزيمم >=== درجه 90 حول حساسيت�
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c avfk kc c

sin
cos

d kSx dx k kxc

θ θ
θ

= =
−



الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

:الكتروديناميكي دستگاههاي خطاي�
  : خارجي ميدانهاي اثر )�1

.هستند موثر خارجي ميدانهاي نتيجه در است كم ميدان چگالي هسته، نداشتن دليل به�

.گذارند مي آهني ي محفظه داخل را فعال قسمت مشكل، اين حل براي�

.ميشود ايجاد فوكو جريان آهني ي محفظه ابعاد دليل به فوكو جريان ايجاد دليل به ... اما�

.بود خواهد محدود دستگاه فركانسي حد نتيجه در و

 به دارد قرار مختلف جهت دو صورت به محفظه ======= دقيق خيلي دستگاههاي در� به دارد قرار مختلف جهت دو صورت به محفظه ======= دقيق خيلي دستگاههاي در�
 اين به .گردد حذف خارجي ميدان اثر و كرده اثر مختلف جهت دو در ميدان كه طوري

Astatic ” آستاتيك سيستم “ دستگاهها system گويند مي.

MII گردان آهن شبيه اصطكاك و حرارتي خطاي )�2
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الكتروديناميكيدستگاههاي اندازه گيري : فصل سوم 
الكترودينامومتر -

:الكترودينامومتر دستگاه معايب و مزايا�
.گردد مي هسترزيس و موج شكل خطاي وجود عدم موجب هسته وجود عدم )�1

.كند مي كار 10kHZ تا آستاتيك وسيع، كاري فركانس بالا دليل به )�2
 مفيد سنكروسكوپ نيز و ولتاژ و آمپر و فركانس توان، ضريب توان، گيري اندازه براي )�3

.است

True يك دستگاه كلي طور به )�4 rms meter است.

.است محكمتر و گرانتر آن از ولي دارد كمتري حساسيت PMMC به نسبت )�5 .است محكمتر و گرانتر آن از ولي دارد كمتري حساسيت PMMC به نسبت )�5
.كرد سري آن با بزرگي مقاومت ميتوان مقاومت گيري اندازه براي )�6

.باشد زياد تواند مي اصطكاك پس است، كوچك آن وزن بر گشتاور نسبت )�7
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