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Kurzfassung 

Im Vergleich zu herkömmlichen PM-Synchronmaschinen entfallen bei eisenlosen 
PM-Synchronmaschinen die parasitären Eiseneffekte. Es entfallen außerdem die 
nichtlinearen Sättigungseffekte, die mit der Drehzahl deutlich steigenden Eisenverluste 
sowie die Rastmomente. Diese Arbeit beschäftigt sich mit der grundsätzlichen 
Realisierung, dem optimierten Entwurf sowie der experimentellen Untersuchung einer 
eisenlosen PM-Synchronmaschine auf der Basis des „Doppelspulenaktors“. Die 
möglichen Konzepte werden zunächst analysiert und modelliert. Ein 
Simulationsprogramm zur Bestimmung des stationären Betriebsverhaltens wird 
basierend auf einem analytischen Berechnungsalgorithmus erstellt. Ein optimiertes 
Funktionsmuster wird als Doppelspulen-Servomotor gebaut und experimentell erprobt. 
Die Simulations- und Messergebnisse des Funktionsmusters werden im direkten 
Vergleich diskutiert. Ein Vergleich des Doppelspulen-Servomotors mit aktuellen 
eisenbehafteten PM Servomotoren rundet die Arbeit ab. 

Abstract  

The ironless PM-machines show in general a drop in the iron interference effects in 
comparison with conventional iron core PM-machines. This is attributed due to 
saturation effects, increase in the iron losses with increase of the motor speed as well 
as cogging torque. The present research includes investigation and study on the 
realization of an ironless PM-synchronous machine designed on the principle of the 
Double Coil Actuator. The steady state performance of the machine was analyzed in 
the next step to depict the possible concepts of this machine. A calculation model of a 
simulation program was written and utilized in the determination of the performance 
of a functional model of an ironless PM-synchronous machine. This functional model 
was built and operated as Double Coil Servo Motor. The model was optimized in order 
to reduce higher harmonics and ripple torque. The simulation and actual measurement 
results of the functional model are presented and compared. Finally a comparison 
between the Double Coil Servo Motor and the current iron core products are discussed. 
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