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VIII Formelzeichen und Abkiirzungen

Formelzeichen und Abkiirzungen

Abkiirzungen

DKR Direkte Kraftregelung

FOR Feldorientierte Regelung
NBP Neue Bahntechnik Paderborn
SM Sliding Mode

Definitionen und Schreibweisen

ab, .. Vektoren

A,B, .. Matrizen

i u,.. Komplexe GroBen (Zeitzeiger, Raumzeiger)
X, P, Schitzwerte

o, iz 7 Sollwerte der Regelung

Re{x} Realteil der komplexen Zahl x

Im{x} Imaginirteil der komplexen Zahl x

Formelzeichen und Symbole

a Fahrzeugbeschleunigung

A Eisenfliche des Motors

A, Ankerstrombelag (Effektivwert)

b, Breite des Einsenkerns

B Magnetische Flussdichte, Induktion

cosQ Leistungsfaktor

d Dicke der hoch leitfahigen nichtferromagnetischen Schicht

) Luftspalt mechanisch



Luftspalt magnetisch

Fehlerwert

Wirkungsgrad des Linearmotors
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Lastkraft

Schubkraft

Reibkraft

Normalkraft

Magnetische Feldstirke

Dicke des magnetischen Riickschlusses
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Ausbreitungskonstante der elektromagnetischen Wellen in Aluminium
Caterscher Faktor

Ausbreitungskonstante der elektromagnetischen Wellen in Eisen
Russel- und Norsworthy-Faktor

Séttigungsfaktor

Ubersetzungsverhiltnis

Lagrangefunktion

Hauptinduktivitdt

Lauferinduktivitat

Streuinduktivitdt Laufer

Induktivitit Reaktionsschiene

Streuinduktivitit Reaktionsschiene

Induktivitdt der Langstator- bzw. Kurzstatorwicklung
Koppelinduktivitit

Streuinduktivitdt der Langstator- bzw. Kurzstatorwicklung
Masse

elektromagnetisches Nickmoment

Windungszahl eines Stranges

Spulenweite

Kreisfrequenz von Lauferspannung und -strom
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P, Wirkleistungsaufnahme der Lauferwicklung

P, mechanische Wirkleistung

Py Wirkleistungsaufnahme der Statorwicklung

q Lochzahl, Zahl je Pol und Strang

R, Widerstand eines Lauferelements

Ry Ersatzwiderstand der Reaktionsschiene

Ry Widerstand eines Statorsegments bzw. Stinders

v, Verkettungen der Stinderwicklung mit dem Luftspaltfeld
Ve Reaktionsschienenflussverkettung

Yo Standerflussverkettung

p Widerstandsziffer

s Schlupf

s Schaltflache oder Schaltfunktion

S Stromdichte

N Scheinleistung

c Streuziffer

Gy Leitfahigkeit Aluminium bei 20°C

Ore, Leitfahigkeit Eisen bei 20°C

Tp Polteilung von Stator und Laufer

(S) Nickwinkel

u, U ModelleingangsgroBe, Spannung (Effektivwert)

V Lyapunov-Funktion

Vi Fahrzeuggeschwindigkeit

Xs Koppelreaktanz des Kurzstator-Linearmotors

& Wicklungsfaktor
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XI

Indizes
a,b,c

o, B
dgq

kin

KS

L

LS

m

max

pot

bezogen auf a,b,c-Koordinatensystem
bezogen auf o, § -Koordinatensystem
bezogen auf d,q-Koordinatensystem
kinetisch

Kurzstatorbetrieb oder -motor
Laufergrofe

Langstatorbetrieb oder -motor
mechanische Grofie

Maximalwert

potentiell

Statorgrofie (Langstatorbetrieb) bzw. StindergroBe (Kurzstatorbetrieb)

1. Fiir den Langstatorbetrieb wird das streckenseitige Motorteil als Stator bezeichnet, fiir den Kurzstatorbetrieb wird
das fahrzeugseitge Motorteil als Stinder bezeichnet.



