ALTERNATEURS
Comment neutraliser le couple antagoniste de la réactance d’induit et quelle en serait la conséquence. 
Base du raisonnement:

A vide un alternateur à des pertes constantes (mécaniques et fer). Les champs inducteurs sont une fois opposés au mouvement de rotation une fois favorable au mouvement de rotation.

Ces champs inducteurs sont comparables à des couples sur l’axe de rotation.

En charge les pertes sont variables, effet joule et Réaction Magnétique d’Induit (RMI). Le courant induit génère une RMI qui s’oppose à la cause qui lui a donné naissance. C’est la loi de Lenz.

Cette opposition ne peut être aux champs inducteurs. Car dans ce cas elle serait une fois opposée à la rotation quand le champ inducteur y est favorable et favorable à la rotation quand le champ inducteur y est opposé. Ce qui sommairement permettrait à l’alternateur de fonctionner comme s’il était à vide.

Donc la RMI renforce le champ inducteur quand celui-ci est opposé à la rotation et s’oppose au champ inducteur quand celui-ci est favorable à la rotation. La RMI  est donc toujours en opposition avec le mouvement de rotation de l’axe. De ce fait elle a toujours le même sens. Elle est de nature magnétique comme les champs inducteurs. Elle peut donc être comparée à un couple antagoniste sur l’axe de rotation.

Dans ces conditions quelles seraient les conséquences d’une RMI dont le couple antagoniste serait neutralisé mécaniquement par auto équilibrage sur l’axe ?

Serait il raisonnable de supposer améliorer le rendement des alternateurs ? Car aucune énergie spécifique ne serait utilisée comme l’appel d’énergie absorbée en charge pour contrebalancer la RMI.

Comment neutraliser la RMI

Pour neutraliser la RMI il me faut deux RMI, donc deux alternateurs. Il me faut aussi deux sens de rotation, ce qui est incompatible sur un seul axe.

La solution réside dans la possibilité de transmettre par un mouvement de sens unique réel à un double système bobinages induits et pôles inducteurs, des mouvements ressentis de sens inversé. Ce qui offre la possibilité aux RMI de s’équilibrer sur un point de solidarisation en liaison avec un seul axe de rotation.

Il faut que tous les éléments soient en mouvement réel dans le même sens. C’est la qu’intervient la notion de mouvement réel et de mouvements ressentis.

Il me faut donc un mouvement réel dans le même sens bien que ce mouvement soit ressenti comme des mouvements inversés.
Possibilité pratique du concept

Je double le système des pôles inducteurs et des bobinages induits. Je solidarise les bobinages induits entre eux. J’inverse les mouvements de rotation des systèmes ainsi doublés.
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Par exemple si la couronne A tourne à 2000 t/mn, les couronnes B tournerons à 1000 t/mn.

Les RMI s’équilibrent sur les couronnes B et leur résultante sur l’axe est nulle. Car les mouvements ressentis, influencent le système, comme si les couronnes B étaient fixes et que la couronne A ainsi que la couronne C tournaient en sens inverse à 1000 t/mn par rapport aux couronnes B.

Inventaire des couples sur l’axe pour 360°
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Aucune énergie spécifique n’est nécessaire pour contrebalancer les réactions magnétiques induites auto équilibrées.

Les RMI gardent toujours le même sens pour s’opposer aux mouvements de rotations ressentis par les bobinages induits, siège des RMI. Cela quelque soit la polarité des champs magnétiques.

Ces mouvements, qu’ils soient réels ou ressentis, les RMI se manifestent comme si tous ces mouvements étaient réels.

Représentation schématique des puissances

Pour un alternateur classique :
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Pa est la puissance absorbée par l’alternateur (mécanique et éventuellement électrique pour l’excitation des pôles inducteurs)

Pu est la puissance utilisée en sortie de l’alternateur.

Pje sont les pertes par effet Joule dans l’inducteur.

Pc sont les pertes communes, mécanique et fer. Elles sont relativement constantes.
Pji sont les pertes par effet Joule dans l’induit.

Chi est le champ magnétique tournant inducteur.

Chr est le champ magnétique tournant de la réactance d’induit, opposée au champ magnétique inducteur.

Pour l’alternateur à RMI neutralisée par équilibrage :
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La réactance d’induit ou réaction magnétique d’induit est neutralisée. Elle n’apparaît plus dans le schéma car elle ne s’oppose plus mécaniquement au champ magnétique inducteur.

Le champ magnétique tournant inducteur n’a plus besoin de vaincre mécaniquement l’opposition du champ magnétique tournant de la réactance d’induit.

Sachant que sans opposition le champ magnétique tournant inducteur n’a besoin que de la puissance à vide pour se maintenir. 
La (Pa) serait-elle moins importante pour une même (Pu)?
Pour tenter de trouver la réponse il faut détailler la schématique des puissances en charge.
Schématique détaillée des puissances en charge 
Pour un alternateur classique :

[image: image9.bmp]La puissance mécanique est représentée par la pulsation  ω qui est proportionnelle à la rotation.

L’excitation est représentée par Ф qui est proportionnel au courant d’excitation.

Les champs tournants  inducteur et induit  (ω + Ф) s’opposent mécaniquement dans un alternateur classique en charge. Pa doit vaincre l’opposition mécanique.
Pour l’alternateur à RMI neutralisée par équilibrage :
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Les couples antagonistes des champs tournants induits se neutralisent mécaniquement sur le porte satellites de l’engrenage épicycloïde. Il n’y a plus d’opposition mécanique au champ tournant inducteur.
Les champs tournants inducteur et induits restent efficaces grâce au maintient par Pa de la pulsation ω inductrice.
Une connexion série des courants induits est favorable à une égalité des réactances d’induits.
Car l’intensité I est alors égale dans la totalité des bobinages.
Tous les phénomènes physiques d’un alternateur classique sont présents. Bien que Pa ne doit plus assumer l’opposition mécanique du couple antagoniste de la réactance d’induit.

En général cette opposition de la réactance d’induit représente environ 80% de Pa le reste étant les 20% de pertes. Si je calcule de façon classique le rendement Pu / Pa (80/20 = 4) cela donne un résultat non académique de 400%.
Schématique des zones ou les phénomènes physiques connus se manifestent
Cette fois je représente les pôles inducteurs sur le porte satellites, ce qui ne modifie pas le résultat final.
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Interprétation par formulation
Rendement d’un alternateur triphasé : η = Pu/Pa = (UI(3 cosφ) / (Pméca + Exitation + Pertes)
Dans cette formule (Pméca + Exitation + Pertes) représente la puissance à vide car la réactance d’induit est neutralisée et toutes les pertes.
Dans ces conditions le rendement d’un tel alternateur ne peut être qu’amélioré.
L’éventualité d’un résultat sur-unitair ne doit pas être écarté, car l’inconnu n’est pas une preuve de possibilité ou d’impossibilité.
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Pôles inducteurs  fixes couronne C





Bobinages induits mobiles couronnes B





Pôles inducteurs mobiles couronne A
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Générateur à RMI auto équilibrée
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Mouvements réels





Mouvements ressentis





RMI symbolisées en avance et en recul. Equilibrées sur le support des satellites.





Indication d’avancement réel de la pièce mobile vers la personne qui regarde le schéma





Indication d’éloignement réel de la pièce mobile depuis la personne qui regarde le schéma





Indication d’avancement ressenti de la pièce mobile vers la personne qui regarde le schéma





Indication d’éloignement ressenti de la pièce mobile depuis la personne qui regarde le schéma





Orientation d’avancement de la RMI vers la personne qui regarde le schéma





Orientation d’éloignement de la RMI depuis la personne qui regarde le schéma





Mouvement réel





Couple moteur 





Mouvements réels





Mouvement ressenti  par les bobinages induits de la couronne B, siège de la  RMI.





Sortie d’équilibre stable.


Le magnétisme s’oppose à la rotation réelle. Couronne A





Entrée d’équilibre stable.


Le magnétisme favorise la rotation réelle. Couronne A





Couple RMI des bobinages de la couronne B, s’oppose au mouvement ressenti.


Opposition à la rotation ressentie





Couple moteur 





Mouvements réels





Mouvements ressentis des bobinages induits, des couronnes B, sièges des RMI.





Sortie d’équilibre stable couronne A





Entrée d’équilibre stable couronne A





Les couples RMI des bobinages des couronnes B tentent de s’opposer aux mouvements ressentis. En opposition aux rotations ressenties ils s’équilibrent sur le porte satellites.





Couple moteur 





Sortie d’équilibre stable couronne C





Entrée d’équilibre stable couronne C
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Toutes les zones classiques doivent fournir les résultats envisagés.


Car elles sont respectivement le siège de phénomènes physiques connus qui ont fait leurs preuves.








Zone classique de création des courants induits.


Application des différents diagrammes de :


_ BEHN-ESCHENBURG.


_ FRESNEL 


_ Captage par bagues des courants induits





Zone classique de neutralisation mécanique


Les couples mécaniques antagonistes se neutralisent





Zone classique d’apport d’énergie.


Mécanique sur l’axe.


Electrique par bague pour l’excitation.
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