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Un convogliatore, costituito da una catena trasaisa guide da un motore esterno, € un disposi-
tivo che viene utilizzato in molti processi induslirper spostare piccoli oggetti [1]. Ridurre t&ad
tra guida e catena significa ridurre la potenzaessaria per il movimento, aumentare la resistenza
all'usura, e ridurre il rumore. Nel caso dei coriaigri curvi, I'erosione dovuta all’attrito tra gia
e catena (sul bordo interno alla curva) e partroodante significativa.

L'obiettivo dell'attivita di ricerca e stato lo dia della possibilita di realizzare una sospensione
magnetica della catena per mezzo delle forze dilseme tra magneti permanenti (PM) posizionati
sia sulla catena sia sulla guida [2]. Come bagwalietto si € considerato il convogliatore WL322
della Flexlink, con una curva orizzontale di 90a progettazione ottimizzata ha permesso di otte-
nere un prima configurazione del dispositivo (optiayout) che e stato quindi ingegnerizzato ap-
prossimando i PM a magneti commercialmente displofiNiominal layout). La configurazione de-
finitiva & stata ottenuta dopo avere misurato maggrezioni e dimensioni dei PM acquistati (Final
layout). La figura 1 mostra il valore delle forzerticali e radiali calcolate sui magneti posti $1au
coppia di maglie di catena (PMset) nei tre lay@litgariare della posizione della catena.

251 | | W1 1 7
] -@- Optimal Layout 1 | “® Optimal Layout

20 . u , .
= 9 —— Nominal Layout] Z 1011 Nominal Layout
= ~=Fi = | i
3 159 Final Layout g ==Final Layout
= 1 = .
a ] 05
8_ 10 ] o )
S 8
S 51 L
5 g 291
g 1 k=
x 0 g

] -0.5
-5 1
'107““\““ L T 1 -1.0\““““““““““
-4.0 -2.0 0.0 2.0 4.0 -0.25 -0.15 -0.05 0.05 0.15 0.25
Radial displacement [mm] Vertical displacement [mm]
(a) (b)

Figura 1. —Forze radiali (a) and verticali (b) Bl set in posizione centrale per la catena superior
per i tre layouts considerati (optimal, nominahafl).

Il prototipo di convogliatore a levitazione mageate stato realizzato in collaborazione con Fle-
xlink System. La figura 2 mostra il prototipo dre@a 2.5 m (arco medio). Sul prototipo sono stati
effettuati sia test statici che test dinamici.dttstatici hanno permesso di verificare la corngjsm-
za tra le forze radiali calcolate e quelle speritakenLa figura 3 mostra le forze radiali calcolae
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misurate su tre PMsets all’inizio, al centro e@ dithe della curva a 90°. Gli spostamenti sono misu
rati a partire dal punto di contatto tra catenauel@ La corrispondenza e buona (stiffness circa 3
N/mm) tranne che vicino alla zona di contatto, dbelemento di catena e probabilmente compres-
so sulla guida. Le prove dinamiche sono statetatits a frequenze nel range 30 Hz -150Hz, corri-
spondenti a velocita della catena tra 8 and 36 m/Rer alimentare il motore a frequenza controlla-
ta si é utilizzato un inverter Yaskawa A1000 (400¥.1 A — 0.75 kW). In tutti i casi considerati Si
e ottenuto un funzionamento regolare del convamiat

. B O SRR St

e,
%e.
Can -
i B VGG DT

25
— Calculated

z 20 -+ PM set #6
j , -= PM set #15
= 15 TNty ~+ PM set #24
2 .
o 10
o
(@]
LL

5,

0 rrrr [ rrrr 1 r1r1 1 [T T 1T T [T T T T [T T T T [T T T T [T 1T 1T T [T T T T ] T T 17T

00 05 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Displacement [mm]

Figura 3. — Forze radiali misurate e calcolatersPM set sulla catena superiore all'inizio (#6), a
centro (#15) ed alla fine (#24) della curva di 90°.
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