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INTRODUCTION




Moteur a reluctance variable

II-Définition:
Un moteur a réluctance variable possede un

rotor en acier doux non magnétique. Ce rotor est
constitué d’un nombre de pdles supérieurs

a celui du stator . Ce dernier se commande a la
facon d’un modele unipolaire, en alimentant une
paire de pole du stator afin d’aligner

les pieces polaires du rotor avec les enroulements
alimentés.
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Figurel : Représentation d’'un moteur pas-a-pas a reluctance
variable.




Moteur a réluctance variable

l1I-Principe de fonctionnement:

Les circuits magnétiques du rotor et du stator
sont assemblés a partir de téles magnétiques de
haute permeéabilité (fer-silicium ou méme fer-
cobalt). Certaines machines, destinées au
positionnement ou a une rotation tres lente,
peuvent avoir un rotor ou/et un stator

en fer massif. |l existe un grand nombre d’astuces
de construction pour augmenter le nombre de pas
par tour, pour minimiser la force magnétomotrice
et augmenter |la puissance massique.




Moteur a réluctance variable

On distingue trois géomeétries de base :

e Moteurs pas a pas a réluctance variable a plots statoriques non dentés
e Moteurs pas a pas a réluctance variable a plots statoriques dentés
e Moteurs pas a pas a reluctance variable a plots statoriques dentés décalés




»Les moteurs pas a pas a réluctance variable a
plots statorigues non dentés:

Dans les moteurs pas a pas a reluctance variable
a plots statoriques non dente le pas des plots
statorique
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» Moteurs pas a pas a réluctance variable a plots
statoriques dentés :

le rotor est uniformément denté et les plots du
stator portent également un certain nombre de dents
N,dont le pas dentaire est |dent|que a celui du rotor.
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> Moteurs pas a pas a reluctance variable a
plots statoriques dentés décalés :

Pour un moteur pas-a-pas a reluctance variable,
chaque plot statorique porte I'enroulement d'une
phase, mais un seul plot voit ces dents alignées avec
les dents du rotor. La dissymétrie du champ
magnétique dans ' ~rtrnfar mravin~iin das £areag
radiales et par col 1S les
paliers et I'arbre ¢




IV- Dimensionnement:
dCouple électromagnétique :
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La rotation du champ magnétique est :
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Le nombre de pas par tour e \_\ ;

N = 27 . ‘Nrpj‘fvdr
#» a N, -N
ps dr

m

dL’'angle électrique d’'un pas dentaire

est : B
9 =ma. =2rm Ny =N
E " NpsNdr

- /




V-Caracteéristiques principale des MRV

Tolérance naturelle aux pannes;
Tres peu de pertes au rotor ;

Robustesse;

Colt de fabrication tres faible;

Alimentation électronique relativement simple;
Puissance et couple massiques tres élevés.

Principale inconvénient :

Couple a fortes ondulations;
Bruit acoustique élevée;
N Mauvais facteur de puissance. -




VI-Utilisations des MRV :

L’'électroménager;
Accessoires automobile:
Application de haute vitesse.




CONCLUSION
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