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Hyperloop Takimi

Itki Sis’remi%*

kapsiiltiniin
bir faktor

motordur. Lineer motor cekirdek ve

Hyperloop hizin

Sasinin altina yerlestirilen

miknatislar ile hareket saglanir. Bu etkileyen diger lineer

miknatislar, ray ilizerinde

manyetik alan degisimine sebep sargilardan olusur,

oluflar. Miknatislor e sargilardan gecen akim ile manyetik

hareketine ek olaraiiaree s alan olusturulur ve bu alana dik bir

bagimsiz dofhareit kuvvet olusur, ortaya ¢ikan kuvvet

ettigi icin, kapsiil ileriye dogru aracin hareketi icin gerekli ivmeyi

hareket eder saglar.
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Hyperloop tiinelinin Faraday kafesi 6zelligi

Haberlesme Sistemi

Navigasyon Sistemi @

Kapsiiliin otonom calisabilmesi icin

Fren Sistemi

kapsiiliin tiinel icerisindeki konumunun

gostermesi sebebiyle AEM modiilii ile Pnématik silindirin harekete

N . kestirebilmesi gereklidir. Bu konum bilgisi
gecirdigi fren balatalarinin raya

haberlesme saglanmaktadir. Kapsiil icindeki
Ethernet agi vasitasiyla, iletisim ve gériintii
aktarimi saglanirken, kapsiil ve kapsiiliin
yerlesik birimi arasindaki iletisim AEM

vasitasiyla saglanmaktadir.

aracihgi ile kapsiil, durmasi gereken yere

temasi ile frenleme gerceklesir.
= geldigini anlayacak ve fren sistemini

otonom calistirabilecektir.




