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Introduzione

statore analogo a quello del
motore sincrono

tipica realizzazione trifase

_— assi magnetici delle tre fasi
/

siccome sl associano le
correnti al flussi,

Sl assume per le correnti un
vettore rappresentativo
allineato con I'asse magnetico
della relativa fase
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Introduzione

rotore con avvolgimenti
cortocircuitati

\ 4

gabbia di scoiattolo

Il flusso sul rotore va
dallo statore

\ 4

motore asincrono

sistema non lineare
difficile da controllare
3 circuiti di rotore
3 circuiti di statore
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Introduzione

Caratteristiche generall

= |l motore produce coppia solo se la velocita meccanica

(w,) e diversa da quella del campo rotante ( )
0 motore asincrono

= Se Il rotore taglia le linee di flusso del campo rotante
(W#0)

o Si Induce sul rotore una tensione che fa circolare una corrente
sugli avvolgimenti cortocircuitati

o sul rotore si genera un flusso rotante alla stessa velocita del
campo (ma con fase variabile) che, interagendo con esso, genera
coppia

o Il campo rotante genera sia il flusso che la coppia

o la velocita nominale del motore e minore di quella di sincronismo

« OCCOITe scorrimento per generare coppia
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Modello statico

Equivalente trasformatorico

Il motore asincrono si comporta come un trasformatore
con accoppiamento tra primario e secondario variabile
con lo scorrimento
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Modello statico

Curve caratteristiche
= Caratteristica meccanica a tensione e frequenza costanti

Cmax

CA

Cnom

Generatore

Motore
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Modello statico

Curve caratteristiche
= Caratteristica meccanica a tensione e frequenza costanti

_/c

MeLeKE
per AVAIamEnt

1
Motore
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Modello statico

Curve caratteristiche
= Caratteristica meccanica a tensione e frequenza costanti

MOLONE SPECIIE

PENUNZIGNAMERNLO
e UENZamValialie

Motore
servirebbe anche una
struttura magnetica
speciale
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Modello statico

Curve caratteristiche

= Caratteristica meccanica ideale a tensione e frequenza
variabili (V/f = costante)
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Modello statico

Curve caratteristiche

= Caratteristica meccanica reale a tensione e frequenza
variabili (V/f = costante)

SI SN CONSIGErat:

0) | »)
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Modello statico

Numero di poli

= S| possono realizzare motori con numero di poli diverso
o tipicl
« 2,4, 6 pol
o speciali
«8,12,16,24
0 per avviamenti con coppie elevate ( es. ascensori) doppia polarita
e 2/12, 4/16

n effetto del numero di poli
0 a parita di potenza

. al crescere del numero di poli sihauna  minore velocit a
nominale e, quindi, una maggiore coppia hominale (P=C  w)

. le dimensioni, Il peso ed il costo sono funzione della coppia
erogata. Crescono quindi al crescere del numero di poli
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Azionamenti per motore asincrono

Controlli basati sulle caratteristiche statiche
Controllo di velocita del tipo V/f = K costante

J — ) £
K=\ dimax

NUMENG @I POl

D)
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Azionamenti per motore asincrono

Controlli basati sulle caratteristiche statiche
Controllo di velocita del tipo V/f = K costante

MOEIICHE PEN

compensane

nonlineare

D)
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Azionamenti per motore asincrono

Controlli basati sulle caratteristiche statiche
Controllo di velocita del tipo V/f = K costante
compensato
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Azionamenti per motore asincrono

Se

deflussaggio

|, cala

Attenzione alla potenza deflussaggio
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Azionamenti per motore asincrono

Controllo del tipo V/f costante

= In terminologia tecnica questo tipo di azionamento e
chiamato INVERTER
o controllo di  velocita' In catena aperta
. velocita' dipendente dal carico
« Si puo aggiungere un controllo di velocita
. la velocita puo essere superiore alla velocita nominale

o prestazioni dinamiche modeste

o problemi alle basse velocita ed in presenza di coppie di carico
variabili

0 costo minimo per Kw

Prof. Alberto Tonielli'-" DEIS Universita dif Bologna: AZIGRamERUNEIEHE]




Azionamenti per motore asincrono

Controlli basati sulle caratteristiche statiche
Controllo di velocita a scorrimento

VErer
aly
VIBLOK

slip control
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Azionamenti per motore asincrono

Controllo di scorrimento

controllo di velocita' in retroazione
o velocita' non dipendente dal carico

prestazioni dinamiche migliorate ma non eccezional
piu' costoso per la presenza del sensore

Controllo diretto di coppia

controllo senza sensore di velocita (  sensorless )
o velocita e coppia di carico stimate con modello

prestazioni dinamiche buone
problemi alle bassissime velocita ed in frenata
piu costoso per la necessita di un buon processore
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Motore Asincrono ad Induzione - modello dinamico
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Azionamenti basati sul modello dinamico

nVEerer:

ol
Vielone
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Stima del flusso

= Mmetodi diretti
o sensori di flusso (effetto Hall) nel  traferro
« motori speciali
. rumore dovuto agli effetti delle cave  statoriche
o avvolgimenti nelle cave
. flusso ottenuto per integrazione del segnale
. errori a bassa frequenza dovuti alle derive degli integratori
0 SONo richiesti motori special

s metodi indirett
0 eleborazioni sul modello del motore
« 0sservatori di flusso

« Stimatori di flusso
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Motorl a Riluttanza Variabile

Motore passo passo

standard
a magneti permanenti
ibrido
Motore coppia a riluttanza variabile

standard
a magneti permanenti
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Motore passo-passo

AllmeEntandertnaasercontine
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M ENueiel (e
La cogpla digernde dal quzdraio
Motore a 4 fasi
del tipo 6-8

cdellal correnie e dalla posiziorie.

Maotora foriernanie  rnorlireare
Ll rroil incrarnariizl]
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Motore passo-passo

Funzionamento

Motore a 4 fasi
del tipo 6-8

fase 1-1' alimentata

31
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Motore passo-passo

Funzionamento

Motore a 4 fasi
del tipo 6-8

fase 2-2' alimentata

D)
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Motore passo-passo

Funzionamento

Motore a 4 fasi
del tipo 6-8

fase 3-3’ alimentata
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Motore passo-passo

Funzionamento

Motore a 4 fasi
del tipo 6-8

fase 4-4’ alimentata

D) 0)
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Motore coppia

Un solo circuito e necessario per
generare coppia

Piu fasi sono necessarie per
garantire un movimento continuo

N. denti di rotore = N. poli

molti denti
o molta coppia e bassa velocita.

controllo molto complesso

ViSte cifaet EJJJJ el
*OLeKENIN
S[HOLOIENOLANNO
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Motore coppia

Funzionamento

«—— statore

D) 0)6)
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Motore coppia

Funzionamento

«—— statore
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Motore coppia

Funzionamento

«—— statore

Prof. Alberto Tonielli'-" DEIS Universita dif Bologna: AZIOha2MERUNEIEIC]




Motore passo-passo

Contro
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Motori linearl

= La geometria dei circuiti magnetici e tale da generare una
forza anziche una coppia.

= L’allestimento meccanico e realizzato per generare
movimenti lineari (spesso limitati)

= Esistono motori lineari
0 sincroni a magneti permanenti

o asincroni ad induzione
o a riluttanza variabile

) D)7
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