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Abstrakt

Tato bakalarska prace je vénovana reluktacnim motortim a jejich vyuziti v oblasti
pramyslu. Uvodni &ast seznamuje s jejich historii, popisuje konstrukci a moZnosti jejich fizeni
a vyuziti v praxi. V dalsi ¢asti jsou motory rozdéleny do kategorii v z&vislosti na jejich
odlisnosti od konvencnich elektrickych to€ivych stroji. Posledni Cast se zamétuje na vyhody

a nevyhody vyuziti téchto motorti v praxi.

Klicova slova
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Abstract

The bachelor thesis drala with reluctance motors and their industrial application. The
opening part of the thesis acquaints with the history of reluctance motors, describes their
constructions and possibilities of control and utilization in industry. The next part of the thesis
divides reluctance motors into categories considering their differences from conventional
electric rotary machines. The last part of the thesis focuses on advantages and disadvantages

of their application in practice.
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Reluctance motor, permanent magnet assisted reluctance motor, reluctance torque
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Seznam symbolt a zkratek

SRM ....ccooeueene spinany reluktan¢ni motor (switched reluctance motor)
RM .. reluktanéni moment (reluctance torque)
PM....cooieie. permanentni magnety (permanent magnets)

VRM ................ krokové motory s proménnou reluktanci (variable reluctance motors)
IV jednoduchou vyniklosti (singly-salient)
DV.oriieiee dvojitou vyniklosti (doubly-salient)

NSt pocet zubt statoru

NR e pocet zubi rotoru

o [rad*s'] ........ uhlova rychlost

| 331 1 N magnetickd indukce

M [Nm] ............. velikost momentu
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Uvod

Jednim ze znamych druht elektrickych motort je reluktancni motor. Svlij nazev dostali
od ,reluktance®, coz je, magneticky odpor v uzavieném magnetickém obvodu odpovidajici
ohmickému odporu elektrického obvodu.

Tato technologie je jiz dobfe zndmd z minulosti. Jde o jeden z nejstarSich typt
elektromotort, jejichz koteny sahaji do roku 1923, kdy dochazelo k prvotnim experimentim s
touto technologii. Piestoze je tato technologie dobfe znama, bohuzel se za celou historii
nerozsifila tak, aby byla bezné pouzivana v praxi.

V minulosti tato technologie nardZela na problémy s fizenim, protoze na rozdil od
klasickych motorti vyzaduji pro praci narocné fizeni frekvencnimi menici, které¢ byly diive
drahé a predevSim nestabilni. AZ srozvojem modernich technologii fizeni a ptredevSim
z diivodu neustale rostoucich pozadavkl na tspory energii se vyrobci postupné vraci k této
technologii. NavySovani G¢innosti klasickych motorti nebude mozné realizovat donekonec¢na.
Pouzivani vzacnych kovl jednoho dne dosdhne svych limith a z divodu naristajicich
ekonomickych nédkladi se proto vyrobci rozhodli znovu zaclenit do praxe tuto puvodni
technologii.

Tato bakalafské prace je vénovana pravé t€émto motorim a jejich moznému vyuziti v
oblasti primyslu. Seznamuje s jejich historii, popisuje konstrukci, jejich fizeni a vyuziti v
praxi. V dalSich Castech této bakalatské prace jsou motory postupné rozdéleny do kategorii v
zavislosti na jejich odliSnosti od konvencnich elektrickych to¢ivych stroji. V posledni ¢asti se

zaméfuji na vyhody a nevyhody vyuzivani téchto motorti v praxi.

10
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1 Reluktan¢ni motor

1.1 Princip reluktanéniho motoru

Reluktanéni motor je druh elektromechanického ménice vyuzivajiciho tzv. reluktancni
moment. Zakladnim principem reluktancniho momentu je silové piisobeni magnetického pole
dosazen¢ zménou magnetického odporu (reluktance) stroje. U reluktancnich motort je
veskery vznikajici moment reluktan¢niho charakteru. Aby dochdzelo ke zméné reluktance
béhem otaceni rotoru, musi se jednat o stroj s vyniklymi poly. Rotor stroje se nataci vzdy tak,
aby stroj dosahl minimalni reluktance. Prekryvaji-li se zuby rotoru a statoru, je magneticky
odpor stroje minimalni, v opatném piipadé¢ je maximalni. S polohou rotoru se méni i
indukc¢nost stroje, ktera je imérna jeho reluktanci. [1] [2] [3] [4]

Stator se skladd z nckolika vyniklych polt, fungujicich jako elektromagnety,
podobnych jako u stejnosmérnych motorti s komutatorem. Rotor je vyroben z magneticky
mekkého materidlu, jako je laminovana kiemikova ocel, z niz jsou vyrobeny vyniklé poly.
Pocet polu rotoru je typicky menSi nez pocet poli statoru, coz minimalizuje cukani a
zabrafiuje vzniku mrtvé polohy (tj. polohy, pfi niz je kroutici moment nulovy). [5]

KdyzZ néjaky pol rotoru je stejné vzdalen od dvou piilehlych poli statoru, této poloze
se fika ,,uplné nevyrovnana poloha“. Je to poloha maximalni magnetické reluktance polu
rotoru. Ve ,,vyrovnané poloze* jsou dva nebo vice poli rotoru uplné vyrovnany se dvéma
nebo vice statorovymi poly a v této poloze je minimalni reluktance. [5]

Kdyz je pol statoru zmagnetovan (tj. jeho civkou protéka proud), kroutici moment
rotoru pusobi ve sméru, ktery snizi reluktanci. Nejblizsi rotorovy pdl je taZzen z nevyrovnané
polohy magnetickym polem statoru do polohy s nejmensi reluktanci. Je to stejny ucinek jako
u valcové civky s jadrem, nebo kdyz magnet pfitahuje feromagneticky kov. Aby byla udrzena
rotace pole statoru musi rotovat v predstihu pted poly rotoru, aby neustale ,,tahlo* rotor. [5]

VétsSina modernich konstrukei je vSak typu spinanych reluktan¢nich motor, protoze
elektronickd komutace poskytuje vyznamné vyhody pro start, fizeni rychlosti a hladky béh
motoru. [5]

Dle vyniklosti se reluktancni motory dé€li na stroje s jednoduchou (JV) singly-salient
nebo dvojitou vyniklosti (DV) doubly-salient. Rozdil mezi obéma typy mizeme vidét na

obrazcich 1 a 2. [3]

11
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Obr. 1: Reluktancni stroj s jednoduchou vyniklosti. [3]

Obr. 2: Reluktancni stroj s dvojitou vyniklosti. [3]

12
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1.2 Reluktanéni moment

Reluktanéni moment - reluctance torque je moment, ktery vznikd mezi rotorem a
statorem motorl s permanentnimi magnety ale i pro stroje s proménnou velikosti vzduchové
mezery. Rotor osazeny permanentnimi magnety ma snahu se natocit tak, aby zaujal nejmensi
magneticky odpor vici statoru — vyrovnanou polohu nebo taky magneticky klidnou polohu.
Nejmensiho reluktanéniho momentu dosahuje stroj tehdy, kdyZz se permanentni magnet
nachazi piimo pod statorovym zubem a piekryva se tak nejvétsi ¢ast plochy magnetu a zubu
statorové drazky. [2]

Tento jev je zaloZen na uplné stejném principu, jako napf.: feromagnetickd tabule s
magnetky. Cim bliZe se piiblizujeme plochou magnetu k tabuli, a &im vé&tsi je dana plocha,
tim vétsi sila ptitahuje magnet k podlozce, a tim mensi magneticky odpor je mezi magnetem a
podlozkou. Kdyz se ho naopak snazime vychylit, magneticky odpor vzrista, klesa magneticky

tok a magnet se sdm brani a piisobi na n¢j sila proti sméru vychyleni. [2]

Pti chodu motoru, kdy se rotorové poly pravideln€ prekryvaji se statorovymi zuby
a zase odkryvaji, se nam meéni velikost a smér sily, kterou jsou magnety ke statoru
pritahovany, a tedy 1 reluktanéni moment neni staly, mé svd maxima a minima, periodicky se
opakuje, a algebraicky se sCitd s celkovym momentem motoru. Perioda je uréend konstrukci
motoru. Tyto momentové vykyvy ale nesmi piesdhnout urcitou mez, kterd by ovlivilovala

plynulost chodu motoru. [6]
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Obr. 3: Zavislost induk¢nosti na poloze rotoru, momentu a proudu . [7]
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Obr. 4: Ptiklad priibéhu reluktancéniho momentu v zavislosti na natoceni rotoru [6]

V praxi je cogging torque motoru velmi sledovany faktor, ktery umime ovlivnit
konstrukci motoru, hlavné geometrii v oblasti vzduchové mezery. Zejména u stroji s veétSim
vykonem, kdy sily, které vytvareji permanentni magnety, jsou uz natolik velké, ze reluktancni
moment dosahuje jednotek N-m a narusuje tak plynulost chodu motoru zejména pfti nizkych

otackach, musime vznikly reluktanéni moment optimalizovat. [6]
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2 Zakladni déleni reluktanénich motort

2.1 Synchronni reluktanéni motor

Konstrukce statoru u synchronnich reluktanénich motori je podobnd konstrukci
klasickych synchronnich ¢i asynchronnich motort. Charakteristickym znakem reluktancniho
motoru je, Ze na rotoru neni zadné vinuti ani permanentni magnet. Rotor je sloZzen pouze z
vhodné tvarovanych plechti. Otacivy moment vznikd v disledku rozdilnych magnetickych

odporit magnetického obvodu diky nerovnomérné vzduchové mezete. [4]

Obr. 5: Princip funkce synchronniho reluktanc¢niho motoru [8]

Zakladni fyzikalni princip ¢innosti synchronniho reluktanéniho motoru spociva v tom,
aby se vytvofila maximalni magneticka vodivost v ose d a zaroven i maximalni magneticky
odpor v ose q. Pti piisobeni magnetického pole na rotor bude vznikat pohyb vzdy, kdyz se
uhel & mezi podélnou osou d a smérem magnetického pole nebude rovnat nule. [8]

Timto zplGsobem se rotor pii otaceni magnetického pole vzdy bude snaZzit zaujmout
takovou polohu, pii které magneticky odpor bude co nejmensi, a tento stav bude odpovidat
minimalni velikosti potencidlni energie soustavy. Tim padem se pfi zachovani konstantniho
uhlu 6 mezi magnetickym polem statoru a podélnou osou d bude elektromagneticka energie

vzdy pfeménovat na mechanickou. Viz obr. 5. [8]

15
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Klasicky reluktancni motor ma stejny pocet polti na rotoru i na statoru. Tyto stroje jsou
zalozeny na tzv. efektu vyniklosti. To znamend, Ze vyuzivaji zmény magnetické vodivosti
v zavislosti na poloze rotoru. Jsou to synchronni stroje bez budiciho vinuti s rotorem
upravenym tak, aby se maximaln¢ liSily magnetické vodivosti v osdch d a q viz. obr 6.

Maximalni moment je zavisly na rozdilu magnet. vodivosti . [4]

A —A

max min (2 1 )
Abychom ziskali uspokojivé provozni charakteristiky, mélo by platit. [4]
Ay =8-10
Amin (22)

Obr. 7: Pohled na rotor synchronniho reluktanéniho motoru [9]
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Magneticky vodivé plechy

h
1V \

Obr. 8: Priklady konstruk¢niho feSeni reluktan¢niho stroje [3]

Obsahuje-li rotor jesté klec nakratko, jako u asynchronniho stroje, ziskdme dobry asynchronni

rozb¢h a synchronni otacivou rychlost. [4]

Nemagn. vypli

Obr. 9: Rotor reluktanéniho stroje srozb&hovou kleci a jeho momentovou char. [3]

Obr. 10: Synchronni reluktan¢ni motor [9]
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2.2 Spinany reluktanéni motor

Spinané reluktancni motory (SRM) jsou charakteristické tim, ze bez spoluprace
s elektronickymi obvody nejsou schopny funkce, na rozdil od mnoha jinych typta elektrickych
stroji. U spinanych reluktan¢nich motorii je reluktan¢ni princip vyuzivan kvalitativné jinym
zpusobem nez u klasickych reluktan¢nich strojii synchronniho typu. [2] [3]

Dalsi dulezitou zalezitosti je to, ze u SRM jsou to pravé zuby, které produkuji tocivy
jsou zuby v podstaté nutné jen pro vytvotreni drazek a tim prostoru pro vinuti a slouzi tim
k minimalizaci vzduchové mezery. SRM mohou dle zpiisobu fizeni pracovat jak v krokovém
rezimu, tak 1 v rezimu kontinudlniho otdceni. Tyto stroje nepotiebuji zddny kluzny kontakt,
protoze rotor je bez vinuti. Na statoru jsou jednoduché civky napdjené napétim jedné polarity.

[2] [3]

Princip jejich ¢innosti spoc¢iva v tom, Ze po zavedeni proudu do odpovidajicich civek se
rotor nastavi tak, aby magneticky obvod m¢él minimélni magneticky odpor (maximalni
magnetickd energie). SRM jsou plné fiditelné, mohou pracovat ve ctyrkvadrantovém rezimu.
Ctytkvadrantovym reZimem rozumime pohyb po charakteristikach v soufadném systému Mo
(kde M je togivy moment v Nm a o je thlova rychlost v s™) ve viech &tyfech kvadrantech. To

znamena motoricky i generatoricky chod v obou smyslech otaceni. [3]

Jejich vyhodou je také odolnost proti porucham (mohou napiiklad pracovat i pfi
vypadku jedné faze). SRM maji ovSem i negativni vlastnosti. Patii mezi n¢ hlavné pulzacni
charakter to¢ivého momentu a z toho plynouci vyssi hlu¢nost a namahani rotujicich ¢asti.

Hlavnimi technickymi parametry spinaného reluktanéniho motoru jsou pocet zubtl
statoru Ns, pocet zubll rotoru Nr a pocet statorovych fazi. Dvojité vyniklé stroje se oznacuji
naptiklad jako 4/2, viz obr. 11. Prvni ¢islo udava pocet pola statoru, druhé cislo urcuje pocet

rotorovych polu. [3] [4] [10]

18
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(a) (b)
Obr. 11: (a) Dvojfazovy spinany reluktan¢ni motor typu 4/2 [10]
(b) Ctyffazovy spinany reluktanéni motor typu 8/6 [10]

(a) (b)
Obr. 12: (a) Trojfazovy spinany reluktan¢ni motor typu 6/4 [10]
(b) Pétifazovy spinany reluktanéni motor typu 10/8 [10]

Faze C Faze A Faze B Sestipolovy
\ \ | / stator

Vinuti statoru

| T77———__ Rotor
Pozice rotoru

- vefaziA

Obr. 13: Konstrukéni uspotadani trojfazového spinaného reluktanéniho motoru typu 6/4 [5]
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LYY

Obr. 14: Stator a rotor reluktanéniho motoru [11]

Obr. 15: Stator a rotor reluktancniho motoru [11]
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2.3 Krokovy reluktanéni motor

Krokové motory délime:
e Dle pohybu:
1. Rotacni - vykonava se rotacni pohyb (obr. 16, 17, 18)
2. Linearni - vykonava se posuvny pohyb (obr. 19, 20, 21)
e Motory s kmitavym pohybem
e Motory s postupnym pohybem
e Dle poctu fazi:
1. Jednofazové krokové motory
2. Dvoufazové krokové motory
3. Nekolikafazové
e Dle konstrukce:
1. Krokové reluktan¢ni motory
2. Krokové motory s aktivnim rotorem
3. Krokové hybridni motory
e Dle polarity napajeni vinuti:
1. Bipolarni
2. Unipolarni

2.3.1 Rotac¢ni krokovy motor

Krokové motory s proménnou reluktanci, v anglicky psané literatuie jsou uvedeny pod

zkratkou VR nebo VRM — Variable reluctance Motors. [2] [4]

Krokové motory s proménou reluktanci patii k prvni generaci krokovych motord, tim je

také dano, ze jejich konstrukce je jiz ¢astecné prekonana a v dneSni dobé pouzivanad velmi

ziidka. Rotor tohoto typu krokového motoru je tvoren vyniklymi pdly z magneticky mekkého

materialu. Princip tohoto motoru je stejny jako u spinaného reluktanéniho motoru. [12]

Tento typ krokového motoru vynikd schopnosti dosdahnout vysokych otacek rotoru,

avSak to€ivy moment je relativné nizky. Dosahuje hodnot mNm az jednotek Nm. Obvykle je

mozné se setkat s velmi malym thlem kroku 1°- 5°, vyjimecné s vétSim. [14] [15]
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Krok je ptesn¢ definovany uhel natoCeni, umérny poctu statorovych a rotorovych zubt.
Na jednu celou otacku rotoru ptipadd pomérné velké mnozstvi krokt, napt. 50, 100 nebo 200
krokti. Dalsi vlastnost reluktanéniho krokového motoru mizeme oznacit nulovy piidrzny
funkcnost motoru i v prostfedi o vysoké teploté. Vlivem malého tocivého momentu dochézi k

mensi presnosti kroku. [2] [4] [12] [13] [14] [15] [16]

Obr. 16: Stator a rotor rotacniho krokového motoru [3]

>

Obr. 17: Rotor rotacniho krokového motoru [7]
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Obr. 18: Rotacni krokovy motor faze A buzena [17]

2.3.2 Linearni krokovy motor

V ptedchozi kapitole byly popsané stroje, které vykonavaji rotacni pohyb. Ovsem
existuji také stroje vykonavajici posuvny pohyb. Takové stroje jsou oznaCovany jako linearni.
Statorové vinuti je rozloZeno do roviny a je ulozeno v drazkach statoru. Timto vznika namisto
otac¢ivého magnetického pole takzvané pole postupné. [2] [18]

Rotor z tohoto diivodu nachazi uplatnéni v nckterych tiskarnach v robotice a
polohovacich zatizenich u obrabécich stroji. Linearni krokové motory samoziejm¢ muzeme
op¢t rozdélit na linearni krokové motory s proménnou reluktanci, s permanentnimi
magnety a hybridni. Linedrni motor pracuje na principu takzvaného Sawyerova linearniho

motoru viz obr. 19. [2] [18]

Obr. 19 a 20 ndm znézoriuje princip linedrniho motoru. Statorové poélové ndstavce
tvoii urcity pocet stejné velikych zubii. Na Ctyfech ,,rotorovych® pdlovych nastavcich o
shodné Sifce zubl statoru jsou navinuty dvé faze, a to fdze A a B. Fazi A tvoii dva levé
krajné;jsi polové nastavce a tazi B dva zbyvajici pravé krajnéjsi polové nastavce. Pro spravnou
funk¢nost linearniho motoru musi byt polové nastavce faze B viici polovym nastavcim faze

A posunuty o Sitku roztece ptl zubu. [19]
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Nejprve je buzena faze A kladnym proudem +A, nésledné je buzena faze zapornym
proudem —B. Timto dojde k posunu pohyblivé ¢asti — linearniho ,,rotoru®- o polovinu zubové
rozte¢e vpravo. Obdobné se pokracuje dale a to tak, ze do faze A privedeme zdporni budici

proud —A. V nasledujicim taktu je buzena faze B kladnym proudem +B. [19]

Smér pohybu
I ——

a) b)

VAJ'-‘*
v

Obr. 19: Linearni krokovy motor. [19]
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Rotorova vinuti

Faze A net | Faze B
Vzduchova
mezers Poly statoru
5
T T b T e S bt ~
A A B B ~ Stator

Obr. 20: Linearni krokovy motor [20]

Obr.21: Linearni krokovy motor [18]
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3 Vykonové obvody a fizeni SRM

Spinané reluktanéni motory jsou charakteristické tim, Ze bez spoluprace
s elektronickymi obvody nejsou (na rozdil od jinych typi elektrickych strojii) schopny
funkce. Rizeni spo¢iva v zapinani proudu do vinuti statoru, které se nachazi ve vhodné poloze
k p6lim rotoru. [21]

Problém ale nastava, ze poloha rotoru je ur¢ena thlem jeho otaceni a tim nabuzovani a
odbuzovani je pti dané induk¢nosti dano Casovym intervalem. Znamena to, ze regulatory musi
vypocitavat z idaji o poloze rotoru a z udaje o rychlosti otaceni okamziky pfipojovani a
odpojovani, Vykonovy méni¢ je tedy dulezitou casti celého elektrického pohonu. Mezi
nejpouzivanési lze fadit zapojeni dle obr. 22. [21]

Zapojeni ménice optimalizuje pocet polovodiCovych soucastek uzitim pouze jednoho

hlavniho vykonového spinaciho prvku a jedné hlavni diody. Ty jsou spole¢né pro vSechny

.....

Dc ‘l."_nltage
G‘J [B R O3 D1 a5 D1
~ 4 + ¢ '
PWR_Q1% N PWM_Q 1>/—/§ PWihi_Q '3>>—§
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1+ Cap e O | T § YLy
ey
D2 D2 D2 |
az | b 4 - B
Td | e | ey
|-11:u'r~.-1_c:->*>>——'§ PN ’§ |-"'|F‘.'r-;1_{.:!t";',\>—’:1\
: L :
TRD

Obr. 22: Rizeni trojfazového SRM [22]
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Spinaci prvky Q1 — Q6 jsou obvykle vykonové tranzistory MOSFET (pro nizsi napéti)
nebo IGBT (pro vyssi napéti). Jejich spinani je fizeno pomoci fidici elektroniky v zavislosti
na poloze rotoru a pozadovaném proudu v civkach. Diody D1, D2 mohou slouzit pro vraceni
elektrické energie zpét do zdroje (oba tranzistory vypnuty) nebo k regulaci proudu. [22]

V druhém ptipad€ je spodni tranzistor trvale sepnut a pomoci horniho tranzistoru je
regulovan proud. Jeli Q1 vypnut, civka se chovéa jako zdroj proudu, ktery tece pies Q2 a D2 a
exponencialng klesa. Jakmile proud klesne pod pozadovanou minimalni hodnotu, sepne opét
Q1 a proud civkou exponenciadln¢ stoupa, dokud neptekroc¢i horni mez pozadovaného proudu.
Potom je Q1 opét vypnut a d€j popsany vySe se opakuje. Pro regulaci proudu Ize s vyhodou
pouzit komparator s hysterezi. Vykonové tranzistory casto byvaji galvanicky oddéleny od

tidici elektroniky.[22]

‘ 1[! 1[‘.\ 1[|

Electronic Power Switches - IGET

No Current Flowang

Obr. 23: Priklad zapojeni trojfdzového SRM typu 6/4 [11]

27



Reluktancni stroje a jejich mozné vyuziti v priumyslu Lukéas Martisko 2016

4 Hlavni odliSnosti od konvencnich el. toc¢ivych stroja

Elektrické motory v primyslu spotiebuji kolem 2/3 z celkové spotieby elektrické
energie. Znaéné mnozstvi ze vSech instalovanych elektrickych motorti je v dnesni dobé
instalovano s ménic¢i frekvence. Tyto skute¢nosti spolecné s neustale rostoucimi pozadavky
po vyssi ucinnosti téchto elektrickych motort se stalo podmétem pro radikalni piehodnoceni

konstrukce elektrickych motort. [9]

Kdyz se zamétime napt. na detailni analyzu ztrat standardnich asynchronnich motorii s
kotvou nakratko, ztraty souvisejici s rotorem tvofi 20-35% z celkovych ztrdt motoru.
Synchronni reluktanéni motor se specidlni konstrukci rotoru a praci pii synchronnich
otackach dosahuje vysoké spolehlivosti diky zanedbatelnym ztratdm v rotoru, coz prodluzuje

zivotnost izolace motoru, lozisek a prodluzuje mazaci intervaly. [9]

4.1 Vyhody a nevyhody reluktanénich motort

411 Vyhody

Hlavni vyhodou reluktan¢nich motort je jednoducha konstrukce rotoru, kterd na sob¢
nenese zadné vinuti. V rotoru v podstaté nevznikaji Jouleovy ztraty a tim odpada problém
s jeho chlazenim. Diky absenci rotorového vinuti, na které neplisobi odstfedivé sily, miize
stroj pracovat pii velmi vysokych rychlostech. [2]

V piipadé spinaného reluktanéniho motoru je jednoduse navinuty i stator. Cela vinuti

Reluktan¢ni stroje maji maly moment setrvacnosti a vyborné dynamické vlastnosti.
[24,] Vynikajici vlastnosti reluktancnich strojti je veliky zabérny moment. [2]

Reluktan¢ni stroje bez PM mohou pracovat pii vyssi pracovni teploté, protoze vétSina

ztrat vznika ve statoru, ktery se snaze chladi. [25]

4.1.2 Nevyhody
V reluktancénich strojich jsou zvysené ztraty v zeleze, protoze pracuji pii vysokém
nasyceni magnetického obvodu. [23] Dalsi nevyhodou reluktanénich stroji je vyssi hlucnost

stroje a zvInéni momentu.
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5 Pouziti reluktancniho motoru

Reluktanéniho motor miizeme nalézt v mnoha technickych odvétvich, naptiklad:

e pohony paskd, diski a tiskatrskych hlav [23]

e pohony pro vyrobu syntetickych vldken [23]

e pohony strojnich vieten [3]

e pohon turbodmychadla pro odstranéni turboefektu [3]

e pohon pro startovani tryskovych motori [3]

Na obr. 24 je zndzornéna konstrukce motoru, zabudovaného v kole vozidla. Stator s
civkami je pfipevnén k podvozku. Rotor je pevné spojen s kolem a obihd kolem statoru.
Uvniti statoru je na loziscich ulozen hiidel, jehoZ levy konec je spojen s kolem, zatimco pravy
nese clonku snimace polohy. [5]

Konstrukce nebrani tomu, aby motor byl vicefazovy, nejlépe trojfdzovy. V tom
ptripad¢ jsou jednotlivé statory umistény vedle sebe a vyniklé poly rotoru mohou byt po obou
stranach a na vnitini strané rotoru. U naSeho motoru, ktery je osmipolovy, je v piipadé

trojfazového motoru fazovy posun mezi poly jednotlivych fazi rotoru 15 stupnda. [5]

G
ROTOR
N LOZISKA
KoLo—""|
[__—PODVOZEK
| ¢IDLo
. = 1T~ PoLoHY
HRIDEL .1
= STATOR
PNEUMATIKA 1 —
—_/

Obr. 24: Elektromotor v kole vozidla [5]
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6 Zaver

Cilem této bakalaiské prace bylo vysvétlit a seznamit se s problematikou
reluktan¢nich motorti, a nastinit mozné vyuziti této technologie v praxi. Prace muze dale
slouzit jako zdroj informaci pro dal§i porozuméni a sezndmeni s touto technologii o
reluktanénich motorech jako takovych, protoze v Ceské republice je na toto téma k dostani
velmi malo informacnich zdrojl at’ v knihovnach, odbornych ¢asopisech nebo internetovych
zdrojich.

V tvodni ¢asti mé prace jsem teoreticky rozebral reluktanéni motor z hlediska jeho
historie, vznik toivého momentu, konstrukci a moznosti jejich fizeni a vyuziti v praxi. V
dal§i casti jsou motory rozdéleny do skupin podle konstrukénich odliSnosti a principt
pracovani téchto motort. Dale jsem je rozdélil do kategorii v zévislosti na jejich odlisnosti od
konvencnich elektrickych to¢ivych strojii. Posledni ¢ast se zaméiuje na vyhody a nevyhody
vyuziti téchto motorti v praxi.

Myslim si, ze kazdy kdo se s touto bakalarskou praci seznami, at’ jiz pii studiu nebo
pti jakékoliv praci v oboru, by nemél zistat pouze u informaci, které jsem zde uvedl, ale m¢l
by pokracovat i1 nadéale ve studiu odborné literatury a v rozvoji informacnich zdroji v této
problematice v ¢eském jazyce.

Pfi zpracovani a seznamovani se s reluktanénimi motory a celou problematikou okolo
nich jsem pochopil, jak moc je tato technologie obsdhla. A¢ se muze zdat jako utopie, Ze
reluktan¢ni motory jsou znamy jiz mnoho let, osobné¢ si myslim, Ze tato technologie se bude i

nadale rozvijet.
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