
Regelungsverfahren für sensorlose elektromagnetische
Umschwing-Aktuatoren

− Anwendungen im Kraftfahrzeug −

Dissertation

zur Erlangung des Grades eines

Doktor-Ingenieurs

der Fakultät für Elektrotechnik und Informationstechnik
an der Ruhr-Universität Bochum

von

Christian Gunselmann

aus Erlangen

Bochum 2005

SCHRIFTENREIHE DES INSTITUTS FÜR ELEKTRONIK
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meinen Eltern gewidmet

Wenn sich das Rätsel
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ist die Reihe an uns

Jostein Gaarder
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