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SAT‘E i Introduction/Contexte

Modélisation
électromagnétique des
machines électriques

Modeles | J| Modeles
Numériques % Analytiques
Modeles
Semi-
- o Numeériques
Différences Eléments v
finies finis Circuits
Magnétiques
Equivalents
Réseaux d’expertise Réseaux Maillés
-Réluctances < * -Réluctances
Unidirectionnelles- g Bidirectionnelles-

j H@—‘i GFO=U(0) — U(1) g 3

i dx
7= J, 1(x) S(x) 3
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SAT‘ @r;;,i,il‘;;iie J,H‘,l. Logiciels CAO en Schemas Réluctants

Electrotechnique et Automatique

du Havre

Logiciels/Codes |
Existants % 5 ™
e p A . Fage Y i
Reluctool Turbo-TCM | |%|\ u/l—f)
SPEED LWL
i i RMxprt

REL_7

— induction
REL_8 . PC—IMD
SChémaS d'expertise — switched reluctance
* PC-SRD
' afe . 7 . \
L'utilisateur doit réaliser le modele T

réluctant de son dispositif * PCDCM

Architecture de stator et
de rotor déja définies
(bibliotheques de modeles)
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SAT. e e Idée/Objectif

Electrotechnique et Automatique
du Havre

Sur le modele d’un logiciel de CAO :

* Modeleur — Réalisation (dessin) de la géométrie i*’“*%*?’““ﬁ_{ I
. JORT . , , . | B 1 &
* Mailleur — Réalisation du schéma réluctant g B et

* Solveur — Résolution du systeme d’équations (non-linéaires)
* Post-processing — (affichage/exploitation des résultats)

q{lcuivre

Fer

VW =AMV WAV ~AWVe——
R117 R11,17 R17,12 R12,10
R9,17

d
d
DC Current Source! 3 R9,15 R16,10
R147
R6,15 R1538 R16,:8
l A VWA VW
4 R146
DC Current Source R2,14
? % R4,15 é R16,5

FAY
R4,13

= PS Simulink Scop 1
Current Sensor @ Convertert

T—-w AR A

T R2,1 R1,13 R3,13 R35

—  Electrical Reference1
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Principe/Méthode

Havre

Réseau de reluctance ramené au
systéme matriciel:  [P]

»Vecteur [U]:
U; =Potentiel magnétique au nceud i

> Matrice perméances [P] :
S;

i,L_ Z)=1 PL,]
J#i
»>Vecteur [¢s]:
n
FMM,)

¢s; = z -

=1

j#i

Calcul des flux de branche par : flux; ;

nxn[U]nxl = [¢S] nx1

2Lj

Résolution du systéme par : [U] =

Blocs de reluctances bidirectionnels

N T

4
L

¢ o 4

- <

[P]~[¢ps]

= (U; = U;) X Dij + Dsource(if)

FMM;

L,j

ﬂuxl.)j

¢source(i,j) = R. .
L]
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Etapes de traitement d’'un modele

du Havre

, . . Parameétres de Construction Resolu'flon Exploitatio
Géométrie P Maillage > . . > . > dusysteme P n des
simulation des Matrices ) . ,
I t t d equations résultats
Import . [?éCOl’Jp_age (Mouvement ,
DXF geometrique équations des
I ( En zones) courants ... ) Reconditionnement CatICUIt_dTS
PN ; des matrices potentiels,
Moci;;lrf:tmn Taille et forme Gestlon. des de maillage champs,
I'interface (des blocs de connexions ¢ inductions,
reluctances) entres zones de flux ...
mouvement
Affectation >
des matériaux [U] = [P]"*[¢s]
( pour chaque
zone ) Traitement de la
Affectation des zones de saturation
sources (PM, bobines...) ) |

Affectation
des Conditions
aux limites

modele )

( sur les bordures du

Calcul des éléments

Sources [¢

des matrices
Permeance [P]

]

Source




SAT. . mmmmml}/lodele d’un actionneur linéaire (PMLM)

du Havre

Podeler | pesh | Rests |

DXF Import
*m | | Stator core

Mesh parameters

‘Windings

Simulation Paramet...| 005 —
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Mover core
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SAT‘ A0 PMLM découpage géométrique

du Havre
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SAT. FT fﬁ ‘l Quelques Résultats ... (Cartographies)

oma ﬁquz

d Havre

Position Mover x,=0 mm Position Mover x,= 35 mm

B (amplitudes)

H (amplitudes)
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Résultats et comparaisons avec les EF

du Havre
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Résultats et comparaisons avec les EF

SATIE

du Havre
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Position du mover x;= 0 mm

V4 [
e Reésultats et comparaisons avec les EF
Electrotechnique et Automatique |
du Havre
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Résultats et comparaisons avec les EF

du Havre
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SAT‘ oo e chrche o Objectifs a atteindre

Electrotechnique et Automatique
du Havre

* Réduire les temps d’évaluations a des fins
d’optimisation / pré-dimensionnement

£

* Maillage adaptatif

RS ARENY

1
1

* Simplification de la prise en compte du
mouvement

*  Prise en compte des pertes fer

* Extension des modeles a une modélisation - ‘
en 3D

1]

;Ifﬁ o 131, -
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Merci
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