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Motore lineare ad induzione con doppio primario (DLIM) Caratteristiche:

« STATORE E MOVER
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Primary
(Reactive pari) o

(Active porl) «  AVVOLGIMENTI A STRATO SINGOLO O
DOPPIO STRATO

* CORRELATI CON I MOTORI ROTATIVI AD
. . . . . ) v o — (Ws—V)
Motore lineare ad induzione con primario singolo (SLIM) INDUZIONE: s /v,

() Short stator (primary) Long stator (primary) « EFFICIENZA DI CONVERSIONE
ENERGETICA CON IL FATTORE DI
QUALITA: ¢ = X,,,/R,
m - M FUNZIONAMENTO SIMILE AL MOTORE A

GABBIA DI SCOIATTOLO

Long secondery Short secondary
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Stator
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FORZA DI TRAZIONE: F; = P‘;”t FORZA NORMALE FORZA LATERALE
» Utile al movimento del traslatore * Dipendente dalla topologia di * Correlata alla posizione tra
macchina primario e secondario €
* Direttamente proporzionale alla proprieta dei materiali usati
tensione ed inversamente alla e Di natura repulsiva o attrattiva
dimensione del traferro e Causa instabilita

Diverse ne1 DLIM e SLIM
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EFFETTO DI BORDO EFFETTO DI ESTREMITA
* Distorsione correnti indotte al secondario * Variazione forma di flusso lungo I’asse
longitudinale

* Aumento resistenza secondario
 Modifica diretta sulla forza di trazione

* Diminuzione reattanza di magnetizzazione
* Necessario sovradimensionamento a parita di

* Dipendenza dal valore dello scorrimento prestazioni
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EFFETTO DEL TRAFERRO EFFETTO PELLE
* Varia I’induzione magnetica a seconda * Diminuisce la profondita di penetrazione della
della dimensione corrente, concentrandola in superficie
» Stretto legame con lo spessore della » Peggiore negli SLIM per ferro al secondario
lamina di alluminio per compensare gli 5! — R 1
. . ferro — e TN | -
effetti sul rendimento (D)2 +j*s*21* f1*W(Bferro)*0 ferro
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APPLICAZIONI NEL TRASPORTO APPLICAZIONI INDUSTRIALI
e Sistemi di trasporto urbano « Sistemi per il sollevamento pesi
* Treni a levitazione magnetica * Automazioni industriali e movimenti di linea

* Macchine utensili per lavorazioni di materiali

Semi-high-speced
Maglev Train —

Air-Gap %\ Reaction Plate Back Iron
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Ad alte velocita modifica dello schema circuitale:
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SLIM a primario corto
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L Reaction Plate

Definisco:

Lo, Pramer Palluminio» Mcabina-
mpasseggeri: BMaxgiogo: v, f' q,S,D,
Ji Vi, a, Wy, g, ep: da1, DiMcapina

« F'. =16 kN target
Processo di calcolo

1. V7, Lg ricordando avvolgimenti a
strato singolo con 12 cave ad unita

W, =15xW, et =3W,+3W;

2. Ipotizzon x cos® tra0 e 1, da cui
I = Frexv
1 3*V fase*nN*cosP

3. Ipotizzo N, = p * q * N; con
Nistart =1

4. Stimo A, Ag, hs, Y, k¢, Ge, Ge

5. Continuo: Ly, by, &, ky, kg, ky, Wse

6. Determino 1 parametri circuitali

X, X, Rydacui Z e cosd = Rlez(lz)

7.1, 15, I, con cui Py, = 3V;1,cosd ¢
Pout = Pin — 3R1112 - 3RZIZZ

8. Calcolon = P,y /Pin, s€
n*cos® = (n * cosP) caicotato
continuo, senno punto 2.

P .
9. F, = 2t se F, < F', ritorno al 3.
v

— hcabina da Clli
1.2%Lg

Ft= Ngtatore * Fs

10. Ngstatoriche
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Parametri del primario Parametri circuitali
: T Parametri Simbolo Valore  Unita di misura ..
Parametri Valore  Unita dimisura v ‘ f TR Caratteristica motore
Dimensione del filo dirame - 1 SWG esistenza statorica perfase| Ry -
Diametro delfilo . 7.62 mm Reattanza di cava statorica X,
Lunghezza di statore L, |450 mm perfase ‘ 01371 |0
Larghezza di statore W, 1000 mm Resistenza di f X, 11795 o z
tizzazione per fase \ o
Larghezza cava W, (14,7 mm magne w
Altegzza cava hs 273 lmm Resistenza rotorica per fase R, 10,2055 |Q g
[r——— WS 22’ - Corrente di alimentazione Iy {201,605 |A -
At : ht 1051 Potenza in ingresso Py, 162,854  |kW ?_: 40000
€224 §I0g0 L : mm Potenzainuscita Pour |56,211  |kW UE_
Efficienza 1 89 % 20000 19540,01
Parametri del secondario Fattore di potenza cos® 0,45 :
Parametri Simbolo Valore  Unita di misura 0 : 6 8
Lunghezza del secondario L., - - Effetto del traferro sulla F.'S’ Velocita del mover (m/s)
Larghezza del secondario W, (1100 mm Traferro(mm) Forza di spinta(kN
Spessore della lamina P
. d 3 21,66
conduttrice 3 mm :
Spessore della piastra di ] 5 19,54 e Conv =10 m/s con Ni =45 = 0,1 R
reazione 6 mm 10 15,18 F’S =16 kN
* Abbiamo ottenuto: F; = 19540,01 N
da cui F, = 22484,74 N
9
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VANTAGGTI: SVANTAGGTI:

* Movimento diretto * Elevati costi di produzione

* Bassa manutenzione » Efficienza energetica inferiore
* Ottima precisione e controllo e Problemi di raffreddamento

* Forte accelerazione e decelerazione
* Applicabili per lunghe distanze

 Riduzione del rumore 1n fase di
funzionamento
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Electronic unit Rotor Azsemily

| Stator
Armature cover .

. I i

Ferromagnetic armature slots Capiiva Sloove | \N\%‘é

Nonferromagnetic rings y
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Electromagnet

Armature
ald vane

Bearing Pole Pitch @\ \ \\._ N X
Permanent magnets q E E ! - ; | '
ot Pich . Shaft and Screw Assembly / : .-‘ - Springs
Armature coils \:i \ ’ x 0 : A
4 . !
Translator Bearings Nhka

MOTORI A MAGNETI ATTUATORI PASSO-PASSO ATTUATORI LINEARI
PERMANENTI LINEARI: LINEARLI: ELETTROMAGNETICL:
* Maggior forza ottenuta a parita di * Maggior controllo della * Movimenti brevi e precisi

dimensioni posizione

* Forze limitate

« Complessi sistemi di allineamento * Inadatti ad alte velocita

¢ materiali rari per la produzione
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Conclusioni

Nell’elaborato si ¢ discusso delle forze ed effetti che regolano il funzionamento dei motori ad
induzione lineari nelle differenti topologie strutturali. Si ¢ mostrato come questi siano utilizzati in
differenti campi applicativi, sia in alte che in basse velocita. L’esempio portato ci ha inoltre
dimostrato come si possa progettare e definire un motore LIM per un applicazione come 1’ascensore,
mostrandone 1 relativi parametri circuitali € la forza prodotta. Tale tipologie di motori pero

presentano comunque degli svantaggi, rendendo dunque possibile la loro sostituzione in determinati
ambiti con altre tipologie di motori.
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