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Vorwort

Elektrische Antriebe werden in allen Zweigen der Wirtschaft eingesetzt. Sie bestimmen
mit ihren Eigenschaften in den verschiedenartigen technologischen Prozessen vielfach
die Effektivitit des ProzeBablaufs. Auch in energetischer Hinsicht verdienen sie Beach-
tung. Mehr als die Hélfte der erzeugten elektrischen Energie wird in elektrischen Antrie-
ben in mechanische Arbeit umgewandelt. Die voranschreitende Mechanisierung und
Automatisierung und eine rationelle Energieanwendung gebieten eine gut fundierte Aus-
wahl und Dimensionierung elektrischer Antriebsanlagen.

Das vorliegende Buch wendet sich vorrangig an Studenten des Elektroingenieur- und
Maschineningenieurwesens. Es vermittelt, auf den Grundkenntnissen der Elektrotechnik
und der elektrischen Maschinen aufbauend, die Grundlagen iiber die Wirkungsweise
elektrischer Antriebe fiir eine technisch-6konomisch begriindete Auswahl und Dimen-
sionierung.

Neben den Gebieten der Elektrotechnik und Elektronik werden auch einige Fragen
der Steuerungs- und Regelungstechnik beriihrt. Verschiedentlich wird auf Grundkennt-
nisse iiber die anzutreibenden Arbeitsmaschinen, wie auch iiber den ProzeBablauf selbst,
zuriickgegriffen.

Ein Einarbeiten in das vorliegende Buch diirfte mit den ergdnzenden Literaturangaben
auch im Selbststudium bei intensivem Bemiihen keine Schwierigkeiten bereiten.

Der inhaltliche Aufbau ist nach methodischen Ausbildungsgesichtspunkten gewihlt
worden. Wie sich auch bei der Losung praktiseher Aufgaben bewihrt hat, wird in der
Reihenfolge — Ermittlung der Anforderungen aus dem technologischen Prozefl — Bestim-
mung der Anlagenstruktur — Auswahl und Dimensionierung der Anlage — vorgegangen.

Bei der Stoffauswahl wurden die bei der Ausbildung von Studenten verschiedener
Disziplinen und aus der Zusammenarbeit mit der Anwenderindustrie gesammelten Er-
fahrungen mit einbezogen.

Mit den im Kleindruck angefithrten Berechnungsbeispielen sollen die praktischen An-
wendungen und Auswirkungen der gesetzméifBigen Zusammenhinge demonstriert und
auch die vom Ingenieur zu treffenden Entscheidungen nach technisch-6konomischen
Zielsetzungen verdeutlicht werden.

Auf eine mathematischeinheitliche Behandlung des gesamten Gebiets wurde verzichtet.
Dafiir wurde grofler Wert auf die Darstellung der Betrachtungs- und Bestimmungs-
methoden gelegt, die fiir das jeweilige Problem eine zweckmifige Losung mit geringem .
Aufwand zulassen. Das entspricht auch dem Vorgehen in der Praxis.

Besonderer Dank gebiihrt den Herren Prof. Dr.-Ing. 7%mpl von der Technischen
Hochschule ,,0tto von Guericke Magdeburg und Prof. Dr.-Ing. Schmidt vom VEB
Schwermaschinenbau-Kombinat ,,Ernst Thalmann Magdeburg fiir ihr Interesse und
fir ihre Hinweise.

Ich danke weiterhin allen Mitarbeitern des Wissenschaftsbereichs Elektroantriebs-
technik und Elektroautomatisierungstechnik der Sektion Technische Kybernetik/Elek-
trotechnik der Technischen Hochschule ,,0tto von Guericke** Magdeburg, die das Ver-
haben tatkréftig unterstiitzten. Mein Dank gilt ferner Herrn Ing. Menke, der die Vor-
lagen zu den Bildern anfertigte, und nicht zuletzt Frau Ing. Epp vom VEB Verlag Tech-
nik, Berlin, fiir die gute Zusammenarbeit.

Magdeburg, im Januar 1976 J. Vogel
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2.19 AMSL, Gleichstrombremsung 111 3'9 Fl'( ]St"l grasbe )(_‘l’ - AA\"[ ;02
2.20 AMSL, Gegenstrombremsung 11t gllo Dl.equ('f}ZSt.em lu“%’qu 5(7)1
2.21 AMSL, Schwungradantrieb 116 —'1 1P u]ne:?]llo.r?lfefur:&gnsi 974
2.22 AMKIL, Spannungseinflufl 122 2 oo SSue .‘Q_I ur £ l) ey ‘)‘ N
2.93 AMKL, Teillasthetrieb 123 212 Blindleistung, SR-Schaltung <75
2.24 AMKL, Polumschaltung 195 513 Oberschwingungen, SK- on
2.25 AMKL, Ab- und Wiederein- ., Schaltung : 2
sohalten 130 5.14 Blindleistungskompensation 282
2.26 AMKL, Teilspannungsanlauf 130 6.1 Vorschubantrieb mit GNM 287
2.27 AMKL, Kusa-Schaltung 131 6.2 Steuerschaltung, Universalmotor 290
2.28 AMKI, Bremsmotor 132 6.3 Ferrarismotorantrich 293
2.29 SM, Synchron- und Reaktions- 6.4 SM-Kleinstmotorantrieb 295
moment 138 6.5 Schrittmotorantrieb 208
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Aussteuerung
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Wirmeabgabetihigkeit
Beschleunigung

Spantiefe

Zzhl paralleler Ankerzweigpaare
Induktion

Breite

Ausnutzungsfaktor
Kapazitit
Wirmekapazitit
Maschinenkonstante

Durchmesser
Spannungsabfall im Strom-
richter

Déampfung

Dicke

induzierte Spannung,
Urspannung

rel. Einschaltdauer

Kraft

Last
Ubertragungsfunktion
Tragheitsfaktor
Faktor

Frequenz

allgemeine Zahl
Faktor
Fallbeschleunigung

Hohe
Uberschwingweite
Strom

Imaginérteil
Ubersetzungsverhiltnis,
mechanisch

Tragheitsmoment
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Faktor

Konstante
Ubertragungsfaktor
Maschinenflufifaktor = ¢ - @

Induktivitit
Linge

Masse
Moment
Strangzahl

Drehzahl

Leistung
Druck
Polpaarzahl
Pulszahl

Blindleistung

Forderstrom
VerlustvergroBerungsfaktor
Pulszahl einer Kommutierungs-
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Widerstand
Ruck
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Steigung
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Schlupf
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Spannung
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Verstarkung
Geschwindigkeit
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Verzerrungsfaktor

Energie

Fiihrungsgrofle
spezifischer mechanischer
Widerstand

Welligkeit

Windungszahl

Blindwiderstand, Reaktanz

Signal

Impedanz
Impulsanzahl
Schalthdufigkeit
Storgrofie
Zahnezahl

Drehwinkel, mechanisch
Koeffizient
Polbedeckungsfaktor
Zindwinkel

Koeffizient
Polradwinkel
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Winkel
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Stromfithrungsdauer
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Winkelbeschleunigung
Streuziffer
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Durchflutung
Ubertemperatur
Temperatur
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Warmeleitwert
Rohrwiderstandsziffer
Schaltverhiltnis

Reibungszahl

beliebige Zahl
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Ordnungszahl harmonischer

Schwingungen

Ubertragungsfaktor

Verstarkungsfaktor der Pendel-
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Wicklungsfaktor
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Ubertragungsfaktor

Gesamtstreuziffer
mech. Spannung

Wirbelstromverlustbeiwert

Teilung
Zeitkonstante

magnetischer Flufl
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Winkelgeschwindigkeit

Frequenz

(Fouriertransformation)

Kreisfrequenz
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Ankerkreis

Anlauf
Anfangswert
Anregelung
Ausgang

auflen
Ankerlidngsrichtung
Ankerquerrichtung
asynchron

Basis

Betrieb

Biirste
Bremsen
Ausregelung
Beschleunigung
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Diode
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Dampfung
Durchtritt
Gleichstron
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Emitter
Erregung

eigen

Eingang
EinschaltgroBe
Endwert
Ersatz

effektiv
elektrisch
Ersatz

Fahren
Fahrkorb
Eisen

Generator
Getriebe
Gleichrichter
Grenzwert
gegen
gesamt

Hochlauf
Hub
Sattel-
Haupt-
HilfsgroBe

Strom
Istwert
ideell
innen

Katz-

Kipp-
Kurzschlufl
Katalogwert
Kommutierung
Kreis
bestimmte Zahl

Lauf
Laufer
Losch-
Last
Leer-
Liick-

elektromagnetisch
mechanisch
Motor

maximal

minimal
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Netz
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Nutz-
Netz

offener Kreis

parallel
Pause
Pol
Polrad
Puls

quer

radial

Regler
Reibung
Sperr-
Rechenwert
Reaktanz
Riickfithrung
Widerstand
Resonanz
rotatorisch

Regelstrecke
Schnitt

Schritt
Seilscheibe
Span

Steigung
Strecke
Schleich-
Stellglied
Sollwert

Spiel

Steuer-
Stillstand
Dauerbetrieb
Kurzzeitbetrieb
Aussetzbetrieb
Soll

Weg

synchron

tangential
Thyristor
Transformator
Trommel
translatorisch

Spannung
Uberschwingen

Verlust
vor
Verzogerung
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Verzug
Vorschub

Arbeitsmaschine
Wechselrichter
Widerstand;
Arbeitsmaschine;@hezpgen
Fiihrung

Welligkeit

induktiv

Zusatz
Schneiden
Storung
zulédssig

bei Steuerwinkel «
Luftspalt
Magnetisierung
Oberschwingung
Streuung

FluB

drehzahlabhingig
Winkelgeschwindigkeit

Ausgangswert

eigen

Integration

Leerlauf
Steuerwinkel o = 0
synchron

Punkte 1/2 betreffend
Stédnder/Laufer

Kreis 1/Kreis 2
Ordnungszahl

3. Hochgestellte Zeichen

bt B By

zeitlicher Mittelwert
Raumzeiger

Zeigerdarstellung sinusférmiger
Grofen

konjugiert komplexer Zeiger
Amplitude

transformierte GroBe
bezogene Grofle

transiente Grofle

reduzierte Grofe

neue GroBe nach einem
Zeitabschnitt

Verzeichnis wichtiger Abkiirzungen

AM
AMKL

AMSL

GM
NM

GRM

SM
DS
GR
GS
SG
SR
UR
USK

WR
D
Dr
FD
SD
T
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KG
MV
oV
R
StG

Asynchronmaschine
Asynchronmaschine mit Kéfig-
laufer

Asynchronmaschine mit Schleif-
ringldufer
Gleichstrommaschine
Gleichstrom-Nebenschluf3-
maschine
Gleichstrom-Reihenschluf3-
maschine
Synchronmaschine
Drehstromsteller
Gleichrichter
Gleichstromsteller
Stellglied

Stromrichter

Umrichter
Untersynchrone Stromrichter-
kaskade

Wechselrichter

Diode

Drossel

Freilaufdiode

Saugdrossel

Thyristor

Transistor
Kommandogerit
Multivibrator
Operationsverstarker
Regler

Steuergerit



