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9.2 Prüfstandsaufbau und Messkonzepte . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 142
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A.3.2 Wärmestrahlung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 198
A.3.3 Natürliche Konvektion in den Störzonen . . . . . . . . . . . . . . . . . . 199
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c m/s Strömungsgeschwindigkeit

D m Durchmesser

D As/m2 Elektrische Flussdichte

d m Dicke

E V/m Elektrische Feldstärke

F N Kraft

f Hz Frequenz

G – Allgemeine Größe (Effektivwert)
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u V Spannung (Momentanwert)

u m/s Umfangsgeschwindigkeit

v m/s Geschwindigkeit

V m3 Volumen

V̇ m3/s Volumenstrom

w – Strangwindungszahl

x – Funktionsargument

y – Funktionswert

z – Anzahl

Griechische Formelzeichen

Zeichen Einheit Beschreibung

α/β 1/K Temperaturkoeffizient

α W/(m2 K) Wärmeübergangszahl

α/β/γ rad Winkel

Γ Nm/(s rad) Drehdämpfung

Δ – Differenz

δ m Luftspalt, kleiner Abstand

δ ′′ m Fiktiver Luftspalt

ε – Kleine Differenz

ε F/m Permittivität
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εr – Spezifische Permittivität

η – Wirkungsgrad

Θ A Magnetische Durchflutung

ϑ K Temperaturdifferenz

κ 1/(Ωm) Elektrische Leitfähigkeit

λ – Leistungsfaktor

λ W/(mK) Wärmeleitfähigkeit

μ N/A2 Permeabilität

μr – Spezifische Permeabilität

μLR – Minderleistungszahl des Lüfterrads

ν – Drehfeldpolpaarzahl

ν m2/s Kinematische Viskosität

Ξ – Vorzeichenindikator

ξ – Dimensionsloser Beiwert

ρ As/m3 Ladungsdichte

ρ kg/m3 Massendichte

τ m Teilung

Φ Wb Magnetischer Fluss

ϕ rad Elektrischer Winkel

ϕ V Elektrisches Skalarpotential

ΨPM Wb Flussverkettung der Permanentmagnete

ψ Wb Flussverkettung (allgemein)

σ – Ummagnetisierungsverlustkoeffizient

σ – Streuleitwert

Ω A Magnetisches Skalarpotential

ω rad Winkelgeschwindigkeit
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Indizes

Zeichen Beschreibung

0 Ausgangs- oder Anfangswert

0 Nullkomponente

1 Lüftereintrittsseite

1 Stator

2 Lüfteraustrittsseite

2 Rotor

∞ Unendliche Schaufelzahl

AM Analytisches Modell

AP Arbeitspunkt

APB Arbeitspunktberechnung

a/b/c Elektrische Phase

a Anfang

a Außen

ax Axial

Cu Kupfer

d d-Achsenkomponente

E Einzel

E1 Ebene E1

E2 Ebene E2

e Ende

el Elektrisch

ep Entlastungspfad

Fe Elektroblech

Fe Ummagnetisierung (eines Ferro- oder Ferrimagnetikums)

FEM Finite-Elemente-Methode

G Gehäuse

geo Geometrisch

ges Gesamt

H Haube
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h Haupt

hyst Hysterese

i Indexvariable

i Induziert

i Innen, Inneres

iso Isoliert

J Joch

J Trägheitsmoment

j Indexvariable

KU Kurzunterbrechung

kr Kreisring

L Last, Lastmaschine

LR Lüfterrad

l Laminar

l Leiter

M Masche

MKB Magnetkreisberechnung

m Mitte, Mittel

N Nut

NR NEWTON-RAPHSON

n Indexvariable

nosyn Nicht synchron

nz Nut-Zahnkopf

o Offen

ow Oberwelle

PM Permanentmagnet

p Grundwelle

p Polrad, Polpaar

puls Pulsung

q q-Achsenkomponente

R Kühlrippe
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r Bemessungswert

reib Lager- und Lüfterverluste

ri Kurzschlussring

s Schlitz

seg Segment

st Stab

str Strahlung

str Stranggröße

stz Störzone

syn Synchron

t Turbulent

th Thermisch

theo Theoretisch

U Umgebung

u Umfangskomponente

v Verlust

verk Verkettet

vol Volumetrisch

W Motorwelle

w Wicklung

wb Wirbelstrom

wk Wickelkopf

x Indexvariable

Z Zahn

ZR Zeitrelais

z Zonung

zk Zahnkopf

δ Luftspalt

Θ Magnetische Durchflutung

ν Drehfeldpolpaarzahl

σ Streuung
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Konstanten

Zeichen Wert Beschreibung

e 2,72 . . . EULER’sche Zahl

π 3,14 . . . Kreiszahl

ε0 8,85 . . .Asm/V Elektrische Feldkonstante

μ0 4 ·π ·10−7N/A2 Magnetische Feldkonstante

Mathematische Operatoren

Zeichen Beschreibung

ln Logarithmus

sgn Signum

max Maximum

sin Sinus

cos Kosinus

tan Tangens

arctan Arkustangens

ℑ Imaginärteil

ℜ Realteil

�∇ Nabla-Operator:
(

∂
∂x1

, . . . , ∂
∂xn

)
f ′(x) Ableitung von f (x) nach x

g Mittelwert von g

g Komplexe Größe

�g Vektorgröße

g′ Bezogene Größe

ĝ Amplitude, Maximalwert

ġ Ableitung von g nach der Zeit t

j Imaginäre Einheit
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Abkürzungen

Abkürzung Bedeutung

AH Achshöhe

Al Aluminium

AM Analytisches Modell

AP Arbeitspunkt

ASM Asynchronmotor

CAD ”Computer Aided Design“, Rechnergestütztes Design

Cu Kupfer

DIN Deutsches Institut für Normung

Fa. Firma

FEM Finite-Elemente-Methode

GLW Ganzlochwicklung

GSM Gleichstrommaschine

IE ”International Efficiency“, Internationale Effizienzklasse

IEC ”International Electrotechnical Commission“, Internationale Elektrotechnische
Kommission

KU Kurzunterbrechung

LF Lastfall

LS ”Line-Start“, Netzanlauffähigkeit

MKB Magnetkreisberechnung

PM Permanentmagnet

SE Seltene Erden
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