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Анотація. У роботі розглянуто розрахунково-теоретичні дослідження характеристик лінійного асинхронного 

двигуна (ЛАД) в залежності від основних технічних та конструктивних параметрів пакетоформувальних машин. 
Об’єктом дослідження обрано електропривод модулів переміщення функціональних систем пакетоформувальної ма-
шини з лінійним асинхронним електродвигуном. Отримані результати розрахунково-теоретичних досліджень дають 
можливість уточнювати значення параметрів при проектуванні функціональних модулів переміщення з лінійним аси-
нхронним електродвигуном. Використання у пакетоформувальній машині транспортної системи з електроприводом 
на базі лінійного асинхронного двигуна дає можливість спростити її кінематичну схему і підвищити показники надій-
ності. Отримані результати можуть бути рекомендовані і для інших технологічних машин та ліній в промисловому 
комплексі.  
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Abstract. In this paper, theoretical computation study of linear induction motor characteristics are considered and per-

formed, depending on the main technical and design parameters of bag-forming machines. The object of the study is a linear 
induction electric motor which is part of electric drive of bag-forming machine functional systems displacement modules.  

Induction drive on the basis of the linear motor may be an alternative type of actuator and transport systems. The ad-
vantages of this system: the missing link of transmission of the tractive force, i.e. the simplification of the kinematic scheme; 
no rotating parts, hence improving reliability; for a more accurate speed control and positioning; use of the normal effort to un-
load the supporting rollers. In case of outage work on can be easily delivered to the desired location (without the clutch). A 
look at a new system of frequency regulation of the asynchronous engine with use of blocks of the correction and direct torque 
control. The control system supports the torque of the engine at a critical level, this is when the engine as a control object, is in 
an unstable state, and the control system they have to maintain this unstable state. As a research method we used the sequence 
of calculation of characteristics of a linear induction motor. The obtained results of theoretical computation study make it pos-
sible to choose parameter values for designing of functional displacement modules with linear induction motor. The use of 
transport system with electric drive in bag-forming machine on the basis of linear induction motor allows to simplify its kine-
matic scheme and to increase reliability indicators. The data obtained as a result of the studies can also be recommended for 
other technological machines and lines industrial complex. 
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Введение. Формулировка проблемы 
 

Широкое использование автоматизирован-
ного электропривода даст возможность повысить 
производительность труда и конкурентоспособ-
ность отечественных пакетоформирующих машин. 
Транспортная система внутри пакетоформирующей 
машины является одной из основных функцио-
нальных модулей, влияющей на её производитель-
ность. В настоящее время за счет систем управле-
ния существует возможность увеличить произво-

дительность машины в 1,5-2 раза [1,2,3], но для 
этого необходимо решить задачу по созданию со-
временной транспортной системы, которая смогла 
бы справляться с возросшим потоком продукции. 
Транспортная система пакетоформирующей маши-
ны с электроприводом на базе линейного асин-
хронного двигателя дает возможность упростить 
кинематическую схему и повысить её надежность. 
  



Процеси, обладнання, автоматизація, управління та економіка 
 

 
Харчова наука і технологія 112 Volume 11 Issue 3 / 2017

 

 
Литературный обзор 

 
Электродвигатели – непременная составля-

ющая подъемно-транспортного и автоматизиро-
ванного упаковочного оборудования: конвейеров, 
автоматизированных складов, штабелеров, упако-
вочных автоматов и другой складской техники. 
Обычно эти агрегаты подбирают для своего обору-
дования сами изготовители, но все чаще бывает 
так, что покупатели и владельцы машин сами могут 
выбирать электрические силовые агрегаты для 
нужд своего предприятия в зависимости, например, 
от специфики условий работы отдельных его 
участков [4]. В некоторых случаях компании ком-
плектуют электродвигателями одного типа технику 
на всех своих складах и предприятиях, чтобы за 
счет унификации процедур и запчастей сократить 
расходы на техобслуживание. Иногда электродви-
гатели выбирают по соображениям невысокой сто-
имости. 

В складском и подъемно-транспортном обо-
рудовании наиболее широко применяют электро-
двигатели пяти типов: 

• электродвигатели постоянного тока с воз-
буждением от постоянного магнита;  

• асинхронные электродвигатели переменно-
го тока. Их применяют в оборудовании непрерыв-
ного цикла, например, в обычных конвейерах; 

• серводвигатели (сервомоторы). Они рабо-
тают в машинах, которые должны совершать точ-
ные движения, перемещать и позиционировать гру-
зы на строго определенные места: в штабелерах, 
автоматических складских системахи т.д.; 

• линейные асинхронные двигатели. Исполь-
зуются в оборудовании, для которого важна преж-
де всего высокая скорость работы, например, в па-
кетоформирующих машинах [5]; 

• мотор-ролики (или мотор-барабаны), т.е. 
ведущие герметичные ролики, внутри которых за-
ключены небольшие электродвигатели и редукто-
ры. Используются для привода конвейеров, рабо-
тающих периодически. 

В настоящее время машины и автоматы 
комплектуют асинхронными электродвигателями 
переменного тока, применение которых постоянно 
расширяется. Линейные асинхронные электродви-
гатели обеспечивают точность движений до 
0,0335 мм на 1 м перемещения, т.е. позволяют вы-
полнять прецизионные работы. Насколько уни-
кальна такая способность устройств, иллюстрирует 
тот факт, что толщина человеческого волоса со-
ставляет около 0,09 мм, т.е. в три раза больше [6]. 
Скорость работы линейных асинхронных электро-
двигателей очень высокая – до 5 м/с, а следова-
тельно, длительность рабочих циклов у них не-
большая и производительность на высочайшем 
уровне. Скорость перемещения ползуна на разных 
отрезках в течение одного цикла можно менять, а 

можно задавать пошаговое перемещение – это 
очень полезное качество для некоторых автомати-
ческих машин [7]. В последние годы интенсивно 
ведутся работы по созданию линейных двигателей, 
в которых бегущее магнитное поле статора непо-
средственно воздействует на рабочий орган меха-
низма, совершающий поступательное или возврат-
но - поступательное движение. Конструкция ли-
нейного асинхронного двигателя определяется 
условиями его применения в конкретном рабочем 
механизме. По форме статора (индуктора) разли-
чают линейные двигатели плоские и цилиндриче-
ские (плоские имеют наибольшее применение); по 
количеству статоров – одностаторные и двухста-
торные, а по материалу вторичного контура (рото-
ра) – двигатели с ферромагнитным и неферромаг-
нитным электропроводным вторичным контуром 
(алюминий, медь, латунь), который выполняется в 
виде полосы соответствующего размера [1]. Ли-
нейные асинхронные двигатели отличаются кон-
структивной простотой, надёжностью, возможно-
стью получения большого диапазона линейных 
скоростей и перемещений без использования слож-
ных кинематических связей и передающих меха-
низмов. К их достоинствам следует отнести также 
отсутствие электрического контакта с вторичным 
элементом. Эти положительные стороны ЛАД спо-
собствовали разработке и созданию большого ко-
личества линейных электроприводов различных 
промышленных механизмов. Удачно спроектиро-
ванный линейный электродвигатель является 
неотъемлемой частью производственного механиз-
ма, накладывающего конкретные требования на его 
конструктивное исполнение. В связи с этим во 
многих практических случаях применение линей-
ного электропривода требует практически новых 
проектных разработок всего производственного 
механизма. Поэтому к проектированию линейного 
электродвигателя следует подходить индивидуаль-
но для каждой промышленной установки с учётом 
её конструктивных особенностей и предъявляемых 
к линейному электроприводу требований. В насто-
ящее время существует множество конструктивных 
разновидностей ЛАД, вызванных необходимостью 
разрабатывать и конструировать линейный двига-
тель как элемент электромеханической системы, 
преобразующий электрическую энергию в механи-
ческую [1-15]. Характерной особенностью плоских 
линейных машин является также наличие у них по-
перечного краевого эффекта, вызванного конечной 
шириной машины. Наводимые во вторичном эле-
менте токи протекают по замкнутым кольцевид-
ным контурам. Токи, протекающие во вторичном 
элементе в направлении бегущего магнитного поля 
или в противоположном направлении, не создают 
полезного усилия, направленного в сторону бегу-
щего поля, а обуславливают только возникновение 
поперечных усилий. Наличие этих составляющих 
тока увеличивает длину линий тока, а тем самым и 
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сопротивление вторичного элемента, что приводит 
к уменьшению развиваемого усилия. Одновремен-
но увеличивается величина электрических потерь 
во вторичном элементе. Исследованию поперечно-
го краевого эффекта посвящены работы [4-7]. Од-
ним из направлений выполненных исследований 
является определение рациональных областей 
практического применения разрабатываемых ЛАД. 
При промышленной частоте качественная граница 
между высокоскоростными и тихоходными двига-
телями проходит там, где полюсное деление со-
ставляет примерно 0,03 м, а синхронная скорость – 
3 м/с. Большинство ЛАД промышленных устано-
вок в соответствии с требованиями технологиче-
ского процесса или по условиям безопасной работы 
должны иметь рабочие скорости меньше 3 м/с. Это 
требование относится к электроприводам электро-
термических установок: толкателей, выталкивате-
лей, механизмов открывания и закрывания дверей, 
а также отдельных механизмов гибкого автомати-
зированного производства (кантователей, сбрасы-
вателей). Полюсные деления меньше 0,03 м при 
трехфазной обмотке и нормальной зубцово-пазовой 
структуре изготовить весьма трудно. Рабочие ско-
рости движения (0,02 – 2 м/с) обеспечиваются пу-
тём снижения частоты или при работе ЛАД при 
больших скольжениях, (при увеличении потерь во 
вторичном элементе), а также путем изменения 
напряжения или частоты [5]. 

Проведенный обзор линейных электропри-
водов [1-15] показывает многообразие различных 
технических решений и предпочтительность инди-
видуального подхода к разработке линейных элек-
тродвигателей, т.е. двигатель должен разрабаты-
ваться для каждого конкретного промышленного 
механизма с учетом требований, предъявляемых к 
электроприводу. Только при таком решении про-
блемы проявляются быстродействие, минимальные 
массогабаритные показатели механизма, экономия 
материалов и электроэнергии. Важной задачей, 
позволяющей повысить возможность применения 
ЛАД в пакетоформирующих машинах, является 
определение транспортных систем пакетоформи-
рующих модулей совместимых с ЛАД. 

Целью исследования являлось усовершен-
ствование систем внутреннего транспорта пакето-
формирующих машин путем применения линейно-
го асинхронного двигателя.  

Для достижения сформулированной цели 
поставлены следующие задачи:  

1. Выполнить анализ используемых транс-
портных систем в пакетоформирующих модулях 
машин для формирования укрупненных грузовых 
единиц. 

2. Разработать компоновочную схему паке-
тоформирующего модуля с использованием одно-
стороннего линейного асинхронного двигателя для 
выполнения операций транспортирования манипу-
лятора. 

3. Обосновать выбор методики расчета ха-
рактеристик линейного асинхронного двигателя 
(ЛАД) и на её основе выполнить анализ влияния 
параметров на показатели машины. 

 4. Выполнить расчетно-теоретические ис-
следования характеристик ЛАД в зависимости от 
основных конструктивных параметров и сформу-
лировать последовательность выбора их рацио-
нальных значений. 
 

Материалы и методы исследований 
 

Объектом исследования являлись технико-
энергетические показатели ЛАД в зависимости от 
технических и конструктивных параметров паке-
тоформирующей машины. 

В качестве метода исследования использова-
лась последовательность расчета характеристик 
ЛАД [8], базирующаяся на рассмотрении 3-х мер-
ного магнитного поля в зазоре и операторы про-
граммного пакета MathCAD. 

Одним из типов электропривода транспорт-
ных систем может быть асинхронный привод на 
базе линейного двигателя. Преимущества такой си-
стемы: отсутствие звена передачи тягового усилия, 
то есть упрощение кинематической схемы; отсут-
ствие вращающихся деталей, следовательно, по-
вышение надёжности; возможность более точного 
регулирования скорости и позиционирования; ис-
пользование нормального усилия для разгрузки 
поддерживающих роликов; в случае прекращения 
подачи электропитания рабочий орган может быть 
легко доставлен в необходимое место (без муфты 
сцепления). Конструктивные формы исполнения 
ЛАД представлены в работах [8,9]. 

Модель соответствует двухстороннему ЛАД 
или одностороннему (ОЛАД) с расслоенным об-
ратным магнитопроводом и сплошной реактивной 
шиной RT, состоящей из двух слоев: d2 и d3 (для 
ОЛАД d2/2,d3/2). Основные допущения, принятые 
при постановке задачи, в основном, являются об-
щепринятыми для подобных задач: для сердечни-
ков индуктора μFe = ∞ и γFe = 0, ΔpFe = 0, δ’= δ∙kδ, 
μ2 =c onst, γ2 = const; μ3 = const, γ3 = const (модель – 
линейная). При расчетах заданными являются ток 
I1=const (или А=const), конструктивные параметры 
и физические свойства материалов. Для расчетов 
характеристик ОЛАД слой d3/2 рассматривается 
кaк обратный массивный магнитопровод RM, при 
μ3 = μFe = const. Исходными для области зазора и 
реактивных шин (РШ) будут уравнения электро-
магнитного поля Максвелла, выраженные через 
векторный магнитный потенциал, решение кото-
рых выполнено методом разделения переменных; 
постоянные интегрирования определены из гра-
ничных условий для составляющих напряженно-
стей электрического и магнитного полей в плоско-
стях y = 0, y = d/2, y =δ. 
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Наличие массивных проводящих элементов 
в ЛАД (сплошные реактивные шины (РШ) и обрат-
ный магнитопровод) предопределили и методы 
расчета характеристик: через решение задачи о 
распределении электромагнитного поля в зазоре и 
РШ (система уравнений Максвелла). В зависимо-
сти от принятых при решении допущений, то есть 
степени идеализации, расчётные модели ЛАД 
условно делят на одномерные, двухмерные и трех-
мерные. Самыми точными являются трехмерные 
модели, в которых учитывается распределение 
электромагнитного поля по всем трём координатам 
(рис. 1). Методики расчёта характеристик, базиру-
ющиеся на этих моделях, дают наиболее достовер-
ные результаты [10]. 

 

 
Рис. 1. Трёхмерная расчётная модель 

ЛАД: а) общий вид; б) вид по продольной оси. 
 
Допущения при составлении модели: 
1. Модель – линейная, то есть магнитная 

проницаемость стальных магнитопроводов или по-
стоянная (μ3=const для сплошного ОМ) или μ1 >> μ0 
(для расслоенного сердечника индуктора).  

2. Распределение обмотки не учитывается, 
рассматривается структура без пазов с бегущей си-
нусоидальной волной линейной плотности тока. 
Наличие пазов учитывается с помощью коэффици-
ента Картера, δ`=δ Kδ 

3. Краевые эффекты в продольном и попе-
речном направлениях учтены конечностью намаг-
ничивающих сил, но не сердечников. Концевой 
эффект при скоростях до 3 м/с (число Рейнолдса 
Ɛ0<5) возможно не учитывать [10,11]. 

4. Решение задачи в большинстве известных 
методик проводится при постоянстве тока в обмот-
ке I1=const. Очевидно, что в этом случае решается 
так называемая внутренняя задача, характеризиру-

ющая только процессы в зазоре и вторичной струк-
туре. При этом напряжение питания будет изме-
няться в зависимости от скольжения s и характери-
стику U(s) можно получить, введя в расчёт сопро-
тивление обмотки. Также рассмотрены новые си-
стемы частотного регулирования асинхронного 
двигателя с использованием блоков коррекции и 
прямого управления моментом. Система управле-
ния поддерживает момент вращения двигателя на 
критическом уровне, т.е. двигатель, как объект 
управления, находится в неустойчивом состоянии, 
и система управления им должна успевать сохра-
нять это неустойчивое состояние. 

Трехмерная расчётная модель (рис. 1) и ба-
зирующаяся на её основе методика и программа 
расчёта интегральных и локальных характеристик 
были разработаны авторами работ [10,11]. При по-
становке нами задачи приняты указанные выше 
допущения и ток обмотки, уложенной на длине 2pτ, 
сосредоточен в бесконечно тонких токовых слоях и 
создаёт чисто синусоидальную бегущую волну 
МДС: 

F=Fm∙f(z)exp j(ωt-αx).                  (1) 
Амплитуда МДС связана известным [1] со-

отношением с линейной токовой нагрузкой,  

 ,                  (2) 
где 




p
mwIА  – линейная токовая нагрузка, А, 

К0 – обмоточный коэффициент 1-й гармоники, пер-
вичное поле f(z)в области лобовых частей аппрок-
симируется экспоненциальной функцией, j – плот-
ность тока, А/м2, τ – полюсное деление, мм., p – 
число пар полюсов [12].  

 .                  (3) 
 

С учетом рис. 2, представлено распределе-
ние МДС по продольной и поперечной осям. 

 
Рис.2. Распределение МДС по продольной и по-

перечной осям. 
 

Начало неподвижной системы координат x, 
y, z в начале обмотанной части индуктора (рис. 1) 
магнитодвижущая сила (МДС) в виде двойного ря-
да Фурье: 
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где n, ν – гармоники векторного потенциала, Δ – за-
зор, мм. 

Исходными для областей зазора δ, РШ (слои 
d2, d3) являются уравнения электромагнитного поля 
[9]: 

HBEJ
JdivBdiv

t
BErotJHrot









;0;0

;;

                                                           

(5) 

где Е – напряженность электрического поля, В/м; γ 
– удельная электропроводность материала, См; В – 
магнитная индукция, Тл. Реактивная шина состоит 
из двух слоев толщиной d2 и d3 (для ЛАД) с пара-
метрами γ2, μ2 и γ3, μ3 = сonst.  

Находим движущую силу Fx, нормальную 
составляющую Fу, мощность Р2= Fxv, электромаг-
нитную мощность Sэм = Pэм+jQэм: 

 

                                                          (6) 
 

 

,                                                      (7) 
где λ – глубина проникновения переменного 

электромагнитного поля в проводящую среду, мм. 
Интегрирование полученных уравнений 

проведено по площади активной поверхности RT. 
Электромагнитная мощность Sэм передается через 
активную поверхность У= (на рис. 2) и зазор RT. 
Активная составляющая расходуется на полезную 
механическую мощность Р2=Fxv и потери Р2. Ре-
активная составляющая Qэм обуславливает созда-

ние основного магнитного потока. Расчет электро-
магнитной мощности проведен через вектор Пой-
тинга [3]: 

 
де ds – элемент поверхности, через которую опре-
деляется мощность. Для рис.3 это поверхность ин-
дуктора, У=: 

 
 

Определив составляющие Рэм , Qэм – находим 
электромагнитный коэффициент полезного дей-
ствия и соs:  

 
Потери в обмотке индуктора ΔP1=3I1∙r1 и 

общий КПД:  

Для определения общего cosφ необходимо 
учесть сопротивления рассеяния обмотки xσ1, r1, 
которые рассчитываются в программе по парамет-
рам обмотки: типу и геометрии зубцового слоя. [6] 

Отсутствие опыта создания и эксплуатации 
промышленных транспортных систем с ОЛАД и 
массивным обратным магнитопроводом исключает 
возможность использования единого универсаль-
ного критерия оценки ЛАД, как части системы, по-
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этому в дальнейшем в качестве анализируемых по-
казателей приняты основные тягово-
энергетические характеристики Fx, КПД η, коэф-
фициент мощности cosφ. 

При этом тяговое усилие косвенно, через 
индукцию и поток в зазоре, габариты сердечника 
отражает капитальное затраты, а КПД и cosφ – экс-
плуатационные расходы. Особо отметим, что при 
питании от преобразователя частоты коэффициент 
мощности на зажимах сети (или преобразователя 
частоты) близок к значению (0,9÷0,95) [10] при со-
ответственном выборе емкости конденсатора, по-
этому этот показатель здесь не отражает экономич-
ность потребления активной мощности из сети, а 
влияет только на потери в обмотке ЛАД. 

Конструктивная схема расположения индук-
тора представлена на рис. 3. 

Указанные характеристики являются не 
только функциями конструктивных параметров, но 
и скольжения, поэтому следует определиться с ра-
бочим режимом, то есть с определением номиналь-
ного скольжения и перегрузочной способности 
ЛАД.  

Важно знать, как относительную величину 
sн, так и частоту вторичных токов f2. За номиналь-
ные следует принять значения характеристик при 
sн=sm, когда тяговое усилие достигает наибольшего 
значения Fx=Fxm при A=const (или I1=const): Fxm, 
КПД ηн, cosφн, U=Uн.  

Пересчет на режим U=const подтверждает 
(1,5÷2)-кратную перегрузочную способность ЛАД 
по силе тяги. Таким образом, расчетно-
теоретические исследования выполнены для сле-
дующих показателей при A=const: максимального 
скольжения sm; удельного тягового усилия 
Fxm=FxmSu; общего и электромагнитного КПД: η, 
ηэм, электромагнитного и общего коэффициента 
мощности cosφ, cosφэм при s=sm. Дополнительно, 
рассчитывались (для контроля) значения индукции 
в зазоре Bδy, нормального усилия Fy. 

Компоновка зубцового слоя: t1, q, bn, hn и 
плотность тока J1 оказывают влияние на общий 
КПД и cosφ, а при выборе их значений можно ори-
ентироваться на опыт разработки и эксплуатации 
вращающихся асинхронных машин [8] и промыш-
ленных ЛАД [2].  

Для упрощения решения задачи важно мак-
симально сократить число переменных, выделить 
независимые и зависимые, основные и второсте-
пенные, причем некоторые из них приняты неиз-
менными для принятого исполнения. Воздушный 
зазор δ и толщина d2 РШ образуют общий немаг-
нитный зазор Δ/2 = δ + d2/2 (pис.2), который, по 
аналогии с вращающимися асинхронными маши-
нами, должен быть минимальным. Очевидно, 
должно соблюдаться условие: δ ≥ δmin, а δmin=(2÷4) 
мм в зависимости от внешних факторов. Следова-

тельно, минимально возможной должна быть и ве-
личина d2.  

 
Рис.4. Компоновочная схема ПФМ модуля с ис-
пользованием одностороннего ЛАД, с располо-
жением индуктора снизу. 1 – двутавр монорель-
совый; 2 – поддерживающий ролик;3 – медная или 
алюминиевая шина; 4 – индуктор ЛАД; 5 – мани-
пулятор. 

 
Однако, при конкретных значениях удель-

ной электропроводности 2, величина d2 определя-
ет общую электропроводность РШ, следовательно 
величины скольжения, потерь ΔР эм2 = s∙Pэм и КПД. 
 

Результаты исследований и их обсуждение 
 

На рис.4 представлены характеристики кон-
кретного примера по расчётам и принятым допу-
щениям для электропривода пакетоформирующей 
машины с грузоподъемностью платформы m=3000 
кг. Для двутавра 20 ширина полки l=150 мм, радиус 
роликов R=90 мм., ширина индуктора 2с=150мм., 
минимальный воздушный зазор δ = 3 мм, толщина 
РШ d2 = 2мм. Роль массивного обратного магнито-
провода выполняет нижняя полка направляющей, 
удельная электропроводимость стали γ3 5∙106 
См/м. Расчётная скорость движения ʋр=(1÷2) м/с. 
Минимальная и максимальная скорости достига-
ются регулированием частоты. Число полюсов ин-
дуктора 2p=4.  

Сила сопротивления движению (трение ка-
чения) зависит от вертикального усилия Fн, радиуса 
роликов R и коэффициента трения Kтр и составляет 
240 ÷ 360 Н при равномерном движении. Скорость 
движения ʋ = ʋс (1-s), где ʋс=2τf – скорость магнит-
ного поля, s – скольжение. При повышенных для 
ЛАД скольжениях s=(0,35÷0,45), ʋс=ʋр/(1−S) 3,5 
м/с. Данные, в том числе и физические свойства 
материалов, вводятся в компьютерную программу 
и выполняется расчёт характеристик в функции 
скольжения при А=30000 А/м = const. 
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Рис.4. Зависимость тягово-энергетических показателей:1 – cos φ – коэффициент мощности; 2 – η 

– КПД; 3 – Fx – движущее усилие; 4 – Fy – нормальная составляющая усилия; 5 – Р2 – мощность. 
 

 
Выводы  

 
Таким образом, решаемая задача сводится к 

исследованию функций трёх независимых пере-
менных: полюсного деления τ, воздушного зазора δ 
и удельной электропроводности РШ 2. Остальные 
параметры принимаются постоянными или зависи-
мыми. В дальнейших исследованиях планируется 
провести эксперимент, применительно к решаемой 

задаче, и эмпирический расчет характеристик ЛАД 
со сравнительной характеристикой привода с асин-
хронным двигателем.  

Использование ЛАД в приводном механизме 
функциональных модулей пакетоформирующих 
машин позволяет значительно увеличить ускоре-
ние, диапазон скоростей перемещения, что, в ко-
нечном итоге, приводит к возрастанию продуктив-
ности их работы. 
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Аннотация. В работе рассмотрены и выполнены расчетно-теоретические исследования характеристик линей-
ного асинхронного двигателя (ЛАД) в зависимости от основных технических и конструктивных параметров пакето-
формирующих машин. Объектом исследования в работе является электропривод модулей перемещения функциональ-
ных систем пакетоформирующей машины с линейным асинхронным электродвигателем. Полученные результаты рас-
четно-теоретических исследований дают возможность выбрать значения параметров при проектировании функцио-
нальных модулей перемещения с линейным асинхронным электродвигателем. Использование в пакетоформирующей 
машины транспортной системы с электроприводом на базе линейного асинхронного двигателя дает возможность 
упростить её кинематическую схему и повысить показатели надежности. Полученные результаты могут быть реко-
мендованы и для других технологических машин и линий в промышленном комплексе.  

Ключевые слова: линейный асинхронный двигатель, конструктивные параметры, модель, рациональные зна-
чения, функциональный модуль, транспортные системы. 
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