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Leghe a memoria di forma: attuatori

Principio di funzionamento

Sistemi di riarmo

Modelli di comportamento meccanico
Attuatori non convenzionali

Fatica termomeccanica

Linee di sviluppo

Principio di funzionamento

Bl
ORUD OUtD e

500°, 30 min

Principio di funzionamento

Principio di funzionamento




Principio di funzionamento

Memorizzazione della forma (una tantum)

Fonte di riscaldamento (corrente elettrica, calore)

Sistema di riarmo (peso, molla, carico esterno...)
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Sistemi di riarmo
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Compensazione negativa (meccanismi bistabili)
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Sistemi di riarmo (compensazione negativa)
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Sistemi di riarmo (compensazione negativa)
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Modelli di comportamento meccanico
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Attuatori non convenziona
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Attuatori non convenzionali
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Attuatori non convenzionali

Freddo Caldo

N—_V_—

/—‘ Lamina
lasti
Filo SMA ’—\ elastica

Forza

Corsa

Attuatori non convenzionali

Freddo Caldo

Doppio arco

M

i

i

A

N—|

\

A

A

A

Attuatori non convenzionali

Fatica termomeccanica

Gli elementi SMA degli attuatori sono soggetti a ciclo termico

Nascono tensioni e deformazioni variabili nel tempo

Esiste pericolo di rottura o degrado funzionale per fatica

termomeccanica




Fatica termomeccanica
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Fatica termomeccanica
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Linee di sviluppo

Motori angolari continui

Recupero energia a bassa entalpia
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Linee di sviluppo

Recupero di energia a bassa entalpia
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Conclusioni

La meccanica degli attuatori a memoria di forma e facile
Esistono semplici criteri di progettazione

Le prestazioni dipendono dal sistema di riarmo

Le architetture non-convenzionali offrono vantaggi
Servono dati su fatica strutturale e funzionale

Promettente il recupero di energia a bassa entalpia
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