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ユニットの構成 特　長

磁気浮上式高速電動機直結単段ターボブロワは、インバータ制御式高速電動機のロータの軸端に羽根車を直接付けたブロワで、
磁気軸受により浮上したロータは機械的非接触を保ちながら高速回転します。潤滑油が不要なため経済性・信頼性に優れ、長期間
のメンテナンスフリーを実現しています。ユニットは、ブロワ・高速電動機・制御盤をコンパクトなパッケージにまとめていますので、
据付けも簡単です。さらにインバータによる回転速度制御とインレットベーン制御を組み合わせることにより、高い部分負荷効率
と広い風量制御範囲を実現しています。

磁気軸受コントローラ
磁気軸受の制御を行います

コンバータ

入出フィルタ

インバータ

送風機本体
水処理設備へ曝気用空気を
送ります

※歯車増速式単段ターボブロワとの比較①高効率
増速歯車やカップリングが無く、軸受が磁気浮上式のため、機械ロスが非常に少なく、電力消費量と運転コストが低減
します。

②高い部分負荷効率と広い風量制御範囲
インバータによる回転速度制御とインレットベーン制御の組み合わせにより、高い部分負荷効率と広い風量制御範囲を
実現しています。

③低振動・低騒音
機械的接触が無い磁気軸受を使用しているため、従来のブロワと比べて振動は非常に小さく、また増速歯車が無いため
機械音が無く、気流音のみの低騒音を実現しています。

④地球環境に優しい
潤滑油、グリースが不要であり、冷却水も必要としません。また、高効率・省エネにより従来機に比べCO2排出量の少ない、
地球環境に優しい機械です。

⑤容易な運転監視
PLCを搭載した制御システムは、タッチパネルによりブロワの運転操作から日常監視に至るまで簡単に操作することが 
可能です。また、補機を含めた全自動運転が可能です。

⑥容易な保守点検
潤滑油に関する保守点検が不要となり、しかも運転中に機械的な接触が無いため、長期間のメンテナンスフリーを実現
しています。

⑦小型軽量・省スペース
電動機の小型化を実現するとともに、電動機ロータの軸端に羽根車を直接取付ける構造により、増速歯車やカップリング、
潤滑油装置などを省くことができます。ブロワユニットは小型軽量化を実現しており、据付スペースを大幅に低減する
ことができます。

インバータへ供給される
電源を交流から直流へ 
変換します

高速電動機の回転速度を
制御するため、供給する
電源の周波数と電圧を 
変化させます

インバータで発生する高周波
を抑制します
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磁気軸受システム構成

ブロワ制御盤

磁気軸受コントローラ
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位置センサ

ラジアル磁気軸受

高速電動機ロータ

ラジアル磁気軸受

位置センサ

タッチダウンベアリング
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電磁石

ロータ

位置センサ

コントローラ

基準位置信号

＋

－

位置センサ信号

（図は前後の方向の制御を示します。実際は前後左右の4カ所で制御します。）
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構造説明

作動原理

磁気浮上式高速電動機直結単段ターボブロワの構造 磁気軸受

インレットベーン 磁気軸受

高速電動機およびロータ

羽根車

インレットベーンは回転リングにより角度が連動して
変化し、吸込気流に旋回を与えることによって風量を
効率よく制御する機構です。
ステンレス製で耐食性に優れ、長期の使用に十分耐え
得るものとなっています。

磁気軸受は、ロータを電磁石の磁力により浮上させる
機械的非接触の軸受で、ラジアルおよびスラスト軸受
用の電磁石が個別に設置されています。磁気軸受コン
トローラは、X、Y、Zの各座標軸に対し、位置センサ
によってロータの現在位置を常に把握し、磁気軸受（電
磁石）の磁力を高速制御することにより、ロータを常に
基準位置に保ちます。

羽根車は片吸込遠心または斜流形の羽根車で、高速電動
機ロータの軸端に取付ける構造となっており、耐食性の
ある高力アルミニウム合金製または同等以上のものとし
ています。3次元加工機による削り出しのため信頼性に
優れ、流体工学的にも理想的な形状となっています。

高速電動機のロータは磁気軸受にて支持され、軸端に羽根車が直接
取付けられており、インバータにより、運転点や吸込み状態の変化
に応じて適切な回転速度となるよう制御されます。ロータは合金鋼
製で熱処理後高精度に仕上げられています。ブロワの使用回転速度
は危険回転速度から十分離れているため、共振の心配はありません。
また、機械的な接触が無い磁気軸受を採用していますので、極めて
振動の少ない安全な運転が行えます。高速電動機は空気により冷却
しますので、冷却水設備は不要です。

停電対策
磁気浮上式高速電動機直結単段ターボブロワは、停電に対しても安心です。すなわち停電時は電動機を発電機として利用し、
電動機の回転速度が十分低下するまでその回生電流によって磁気軸受に必要な電力を供給します。UPS（無停電電源装置）
などの特別な装置は必要としません。

磁気軸受とは電磁石の磁力を利用して機械的接触無しに
ロータを浮上させる軸受です。
高速電動機に取付けられた軸受部とブロワ制御盤ユニット
内に設置された磁気軸受コントローラによって構成されて
います。

磁気軸受はラジアル軸受、スラスト軸受
ともに、相反する位置に配置された電磁
石の磁力によってロータを引き合い浮上
させます。リニアモーターカーのような
N極とS極の反発によって浮かせる方式
と異なるため、磁気弱化の問題はありま
せん。ロータ位置は、電磁石、位置セン
サおよび磁気軸受コントローラからなる
制御システムによって基準位置に保たれ
ます。

非接触の位置センサによって、X、Y、Zの各座標軸におけるロータ位置が検出されます。この位置センサ信号は磁気
軸受コントローラに送られ、常にロータ現在位置を正確に把握することが可能です。

磁気軸受コントローラでは、検出されたロータの現在位置と基準位置との偏差に基づいて、ロータを基準位置に保つよう、
最適な電流値が演算されます。また、磁気軸受コントローラでは、この最適な電流が各電磁石に与えられるように増幅器
の制御が行われます。

各電磁石に電流が流れて発生した磁力により、ロータは基準位置に保たれます。
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※図は風量の80m3 ／ min.での外形寸法差（当社比）

※仕様点圧力により、型番が変更になることがあります。

磁気浮上式高速電動機
直結単段ターボブロワ
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吸込風量（m3/min）［吸込条件状態換算］
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［吸込条件を（-2kPa、20℃、65%RH）とした場合］

外形寸法表 単位（mm）

型　番

MAG-R20

MAG-M20

MAG-R30

MAG-M25

A

1,600

1,800

B

3,850

4,100

C

2,100

2,200

D

2,250

2,600

風　量

30～100

100～170

（m3/min）

標準供給品目
　1．ブロワ・高速電動機・磁気軸受ユニット
　2．PWM方式インバータユニット
　3．磁気軸受コントローラユニット
　4．PLC搭載ブロワ制御盤
　5．ブロワカバー
　6．サイレンサ
　7．サージ防止装置
　8．風量制御装置
　9．計器計装品

ご照会事項
　1．風量（m3/minまたはNm3/min）
　2．吐出圧力（kPa）
　3．吸込条件（大気圧、吸込圧力、温度、湿度）
　4．納入場所および納期
　5．騒音規制値

ご指示によりお見積りするもの
　1．流量計
　2．エアフィルタ（湿式、乾式など）
　3．各種弁類
　4．配管および据付装置
　5．台数制御盤
　6．その他

予想性能曲線 ブロワ型番選定線図

外形寸法


