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» Verlangerung der Forderung bis 2010
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Aktoren mit vertikaler Flussfihrung (mit IMT-H) LNQE 2007
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Herstellung mittels mikrotechnischer

Verfahren
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Aktor mit horizontaler Flussfiuhrung (mit IMT-BS) LNQE 2007

Laufer-Flussfuhrung
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Aktor mit horizontaler Flussfiuhrung (mit IMT-BS) LNQE 2007

Eﬂ Stander

= 6 Strange

= Zahnteilung: 100 pm
= Schrittweite: 16.7 pm
= Luftspalt: 4 — 8 um

Silizium-

platte » Kugelftihrung oder tribologische
Flhrung
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Simulationen

LNQE 2007

Bewegungsrichtung  FEM-Simulationen

= Parametrisches 3D ANSYS®-Modell
= Abbildung einer doppelten Polteilung
» Vereinfachung der Spulengeometrie

= Skalierungsfaktor zur Erhéhung der
Berechnungsgenauigkeit

= Verschiebung des Laufers in
samtliche Raumrichtungen maoglich

» Kraftberechnung fur einen Strang und

ay unterschiedliche Lauferpositionen
= Generierung der vollstandigen

z Kraftkennlinien samtlicher Strange
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Simulationen LNQE 2007

@~ Beveungsrchtung  Fryeitertes FEM-Modell

4 = Detaillierte Abbildung der Spulen

= Spannungseinpragung

= Berechnung der Stromdichteverteilung
= Berechnung der Kupferverluste

= Moglichkeit transienter Berechnungen
= Berechnung der Wirbelstromverluste

detaillierte
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Simulationen

LNQE 2007

Erweitertes FEM-Modell

Detaillierte Abbildung der Spulen
Spannungseinpragung

Berechnung der Stromdichteverteilung
Berechnung der Kupferverluste
Maoglichkeit transienter Berechnungen
Berechnung der Wirbelstromverluste
Abgerundete Zahne

detaillierte
Spulen

R—0
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Leistungslektronik LNQE 2007

= Tiefsetzsteller mit Schaltfrequenz von 1-10MHz
» Ansteuerung auf einem FPGA mit 192 MHz Grundtaktfrequenz
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Tiefsetzstellers inklusive der Last bei 1 MHz
Strommessung
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Leistungslektronik LNQE 2007

= Tiefsetzsteller mit Schaltfrequenz von 1-10MHz
» Ansteuerung auf einem FPGA mit 192 MHz Grundtaktfrequenz
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Simulationen

LNQE 2007

Die Permeabilitat
weichmagnetischer Materialien
hangt von der Schichthohe ab

Spezielle Designregeln

= Die Kraft ist nicht
proportional zur Luftspaltflache!
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Charakterisierunqg durch Messungen LNOE 2007
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Thermografie-Messungen

= Motor ist auf Kuihlkdrper befestigt
»  Ermittlung des Temperaturanstiegs
= Erkennung von Herstellungsfehlern
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Charakterisierung durch Messungen LNQE 2007

= Vergleich zwischen Messung und FEM-Simulation

= Berucksichtigung der Luftspaltreduzierung aufgrund
thermischer Ausdehnung

= Berilcksichtigung abgerundeter Zahne
=> Sehr gute Ubereinstimmung zwischen Messung und

Vorschubkraft [uN]
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Inteqgrierte magnetische Fuhrung LNQE 2007

= Vertikaler Versatz zwischen Laufer | 5 ¢qor- Lsufer Fz
d Stand . F L F
una stanaer flussfilhrung \ 2 Fy
= Levitation aufgrund von | | _ 1

= Keine zusatzlichen Komponenten =
notwendig

= Kompensation der Gewichtskraft B B
= Beseitigung negativer Reibeinfllsse
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Stander Sténderflussfijhrung
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= Nanopositionierung durch geregelten Betrieb

= Erforschung der Grenzen sensorloser Regelverfahren ftr

Mikroaktoren
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