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kotki (4) taczace wat (3) z tarczg (1). Jedna z ptaszczyzn czotowych
watu (3) ma nagwintowane otwory. Sposdb wykonania wirnika
tarczowego maszyny elektrycznej z magnesami trwatymi polega
na tym, ze wat (3) z wtozonymi kotkami (4) osadza sie w ptycie bazo-
wej formy, a od strony czota wat (3) przykreca sie go do elementu
dociskowego, co powoduje zanikniecie ptyty bazowej i ustawienie
prostopadte osi watu (3) do ptyty bazowej. Nastepnie w gniezdzie
ptyty bazowej, kladzie sie przesycona zywicg mate szklang (8.1),
a na wat (3) naklada sie tarcze (1) i pierscien sprezynujacy (9),
po czym w okna tarczy (1) wkfada sie magnesy trwate (2), zalewa sie
je zywica (10) o matym wspodtczynniku lepkosci i nakfada sie mate
szklang (8.2) przesycong zywica. Ostatnig czynnoscia jest potozenie
ptyty zamykajacej forme i przykrecenie jej do ptyty bazowej, co po-
woduje zaprasowanie i uformowanie tarczy wirnika. Po czasie,
w ktérym zywica (10) utwardzi sie, forme rozkreca sie i otrzymuje
sie gotowy wirnik tarczowy.
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(54) Sposodb bezczujnikowego sterowania
wysokoobrotowego przetaczalnego silnika
reluktancyjnego i uktad do bezczujnikowego
sterowania wysokoobrotowego przetaczalnego
silnika reluktancyjnego

(57) Sposdb sterowania polega na tym, ze $ledzi sie szybkosci

zmian wartosci pragdu w uzwojeniu roboczym poprzez pomiary

chwilowych wartosci pochodnych pradu oddzielnie dla procesu
narastania pradu oraz procesu opadania pradu, a nastepnie po-
réwnuje sie otrzymane wartosci pochodnych pradu z ustalonymi
granicznymi wartosciami zadanymi. Jezeli ktérakolwiek ze zmie-
rzonych bezwzglednych wartosci pochodnej pradu w uzwojeniu
roboczym jest mniejsza od odpowiadajacej jej ustalonej zadanej
wartosci granicznej, to dokonuje sie przefaczenia uzwojen robo-
czych silnika. Przy czym ostatnig zmierzona dla kazdego procesu
narastania lub opadania pradu wartos¢ jego pochodnej rejestruje
sie w bloku pamieci pochodnej. Uktad przeznaczony do bezczujni-
kowego sterowania wysokoobrotowego przetaczalnego silnika re-

luktancyjnego ma, dotaczone do bloku kontroli pradu zasilania (8),

dodatkowe obwody (6), (7) umozliwiajace parametryczne okresle-

nie szybkosci stabilizacji pradu zasilania uzwojenia, gdzie pierwszy
dodatkowy obwod (6) umozliwia wyznaczenie wartosci pochodnej

dodatniej pradu zasilania, natomiast drugi dodatkowy obwdéd (7)

umozliwia wyznaczenie wartosci pochodnej ujemnej pradu zasi-

lania. Ponadto dodatkowe obwody pierwszy (6) i drugi (7) poprzez

bloki pamieci (4), (5) potaczone sg odpowiednio z pierwszym blo-
kiem komparadji (2) i drugim blokiem komparadji (3).
(2 zastrzezenia)
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(57) Przedmiotem wynalazku jest sposéb kontroli wartosci pradu
roboczego w przetaczalnym silniku reluktancyjnym oraz ukfad prze-
znaczony do kontroli wartoéci pradu roboczego w przetaczalnym
silniku reluktancyjnym majacy zastosowanie w elektrycznych urza-
dzeniach napedowych. Sposob kontroli wartosci pradu roboczego
w przefaczalnym silniku reluktancyjnym polega na tym, ze proces
odtgczania uzwojenia roboczego od Zrédta napiecia statego realizu-
je sie sekwencyjnie, czyli w pierwszej kolejnosci, po przekroczeniu
pierwszego gérnego poziomu granicznego, roztacza sie pierwszy
tacznik pradowy i mierzy wartos¢ pradu w obwodzie skfadajgcym
sie z uzwojenia roboczego silnika, pierwszej diody prostowniczej
oraz drugiego facznika i jezeli warto$¢ pradu w obwodzie przekro-
czy drugi gérny poziom graniczny roztacza sie tez drugifacznik pra-
dowy, a prad samoindukcji uzwojenia roboczego silnika odprowa-
dza sie poprzez pierwsza i druga diode do Zrédta napiecia statego.
Uktad do kontroli wartosci pradu roboczego przetaczalnego cztero
uzwojeniowego silnika reluktancyjnego ma dodatkowy drugi kom-
parator pradu (KM), ktory poprzez bramki (AM,, AM,, AM,, AM,)
jest potgczony z facznikami pradowymi (WM,, WM,, WM,, WM,)
taczacymi ujemny biegun Zrédfa napiecia statego z uzwojeniami
roboczymi.
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