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Nomenklatur 

Verzeichnis der Formelzeichen 
 
A Systemmatrix 
A0 Systemmatrix des geschlossenen Systems 
A� Querschnittsfläche senkrecht zum Luftspaltfluss 
Ap Polfläche 
bm Magnetbreite 
bs Blechpaketbreite 
bw Breite des magnetischen Flusses in der Messspur 
bZ Zahnbreite 
bsf Sensorfußbreite 
B Eingangsmatrix 
B magnetische Induktion (Magnetische Flussdichte) 
Bm maximale Induktion vor einer Ummagnetisierung 
BO maximale Induktion an der Messspuroberfläche 
Br Remanenzinduktion 
cM Konstante für Einfluss des Magnetkreises auf IK 
d Dicke der Hallplatte, Blechdicke 
daM Außendurchmesser der Messspur 
di Innendurchmesser der Luftspule 
f Frequenz, Kraft 
fStör Störkraft 
fTr Trägerfrequenz 
fu Ummagnetisierungsfrequenz 
fw Wirbelstromgrenzfrequenz (nach Wolmann) 
fxs Kraft des Rotorschwerpunktes in x-Richtung 
fys Kraft des Rotorschwerpunktes in y-Richtung 
F Rückführmatrix 
GMv(s) Übertragungsfunktion des Geschwindigkeitsmesssystems 
GMx(s) Übertragungsfunktion des Lagemesssystems 
GR(s) Übertragungsfunktion des Reglers 
GS(s) Übertragungsfunktion der Strecke 
GSt(s) Übertragungsfunktion des Stromregelkreises 
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hm Höhe des Permanentmagneten 
hs Blechpakethöhe 
hsf Sensorfußhöhe 
H Magnetische Feldstärke 
Hc Koerzitivfeldstärke 
HcB Koerzitivfeldstärke der Induktion 
HcJ Koerzitivfeldstärke der Polarisation 
Hm maximale magn. Feldstärke vor einer Ummagnetisierung 
HO maximale magn. Feldstärke an der Messspuroberfläche 
isoll Stromsollwert 
i, I Strom 
IK Kompensationsstrom 
IKmax maximaler Kompensationsstrom 
IKnenn Kompensationsnennstrom 
is , IS Steuerstrom der Magnetlagerwicklung 
iv , IV Vormagnetisierungsstrom der Magnetlagerwicklung 
Jxx Trägheitsmoment um die x-Achse 
Jyy Trägheitsmoment um die y-Achse 
kM Übertragungsfaktor des Messglieds 
kR Reglerverstärkung 
ki Kraft-Strom-Faktor 
kSt Verstärkungsfaktor des Stromregelkreises 
kx Kraft-Weg-Faktor 
Kv Geschwindigkeitsverstärkung des Zustandsreglers 
Kx Lageverstärkung des Zustandsreglers 
lw Länge des magnetischen Flusses in der Messspur 
mR Rotormasse 
m reduzierte Rotormasse 
m0 Periodenzahl der inkrementalen Messspur 
Mz Zahnmodul 
n Drehzahl 
nnenn Nenndrehzahl 
nmax Maximaldrehzahl 
Pw Wirbelstromverlustleistung 
P�,S spektrale Nutzsignalleistung 
P�,N spektrale Rauschleistung 
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r Radius 
ra Außenradius der Messspur 
ri Innenradius der Messspur 
rw Wellenradius 
R ohmscher Widerstand 
RH ohmscher Widerstand des Hall-Elements 
Rma magnetischer Widerstand des Messzweigs 
RmFeM magnetischer Widerstand des Blechpakets (Magnetzweig) 
RmErsatz magnetischer Ersatzwiderstand 
Rmi magnetischer Widerstand im inneren Zweig 
RmK magnetischer Widerstand des Kurzschlusszweigs 
RmM magnetischer Widerstand des Permanentmagneten 
RmMstr magnetischer Streuwiderstand des Magneten 
RmSF magnetischer Widerstand des Sensorfußes 
Rmstr magnetischer Streuwiderstand zwischen den Sensorfüßen 
RmW magnetischer Widerstand der Messspur 
Rm� magnetischer Widerstand des Luftspalts 
Rm�h magnetischer Widerstand des Luftspalts ohne Streuanteil 
Rm�str magnetischer Streuwiderstand des Luftspalts 
s komplexe Frequenz 
tm Tiefe des Permanentmagneten 
ts Blechpaketdicke 
tw Tiefe des magnetischen Flusses in der Messspur 
T Zeitkonstante 
TInk Periodendauer eines Inkrements 
Trot Periodendauer einer Rotation 
TM Zeitkonstante des Messglieds 
TN Nachstellzeit 
TSt Zeitkonstante des Stromregelkreises 
TV Verzugszeit 
T1 Verzögerungszeitkonstante 
u0 Erregerspannung 
u Eingangsvariablenvektor 
U Spannung 
UH Hall-Spannung 
UOH Offset-Spannung des Hall-Elements 
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U(v) geschwindigkeitsabhängige Spannung 
U(x) lageabhängige Spannung 
v Geschwindigkeit, Zustandsgröße 
vsoll Geschwindigkeitssollwert 
 Zeitableitung der Geschwindigkeit (Beschleunigung) 
Vm magnetische Spannungsabfall 
wk Windungszahl der Kompensationswicklung 
ws Windungszahl der Steuerwicklung 
wv Windungszahl der Vormagnetisierungswicklung 
Wu Ummagnetisierungsarbeit 
x Lage, Zustandsgröße, Achsenbezeichnung in x-Richtung 
xsoll Lagesollwert 
 Lageamplitude 
x* Lage in transformierter Koordinatenachse 
x Zustandsvektor (enthält Zustandsgrößen x und v) 
 Zeitableitung der Lage (Geschwindigkeit) 
 Zeitableitung des Zustandsvektors 
 zweite Zeitableitung der Lage (Beschleunigung) 
y Ausgangsvariable, Achsenbezeichnung in y-Richtung 
z Verschiebungsoperator, Achsenbezeichnung in z-Richtung 
ü Übersetzungsverhältnis 
 
 
� Transformationswinkel Magnetkraft eines Poles 
� Winkel der Rotation um die x-Achse 
� Winkel der Rotation um die y-Achse 
� Luftspaltlänge 
� Differenzoperator 
� Drehwinkel 
	 Winkel 
	s Phasenverschiebung  

� magnetischer Fluss im Messzweig�

K� magnetischer Fluss im Kompensationszweig 

M� magnetischer Fluss im Permanentmagnetzweig 

Mstr� magnetischer Streufluss 

x�
x��

v�

x�

x̂
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MK� magnetischer Fluss des Permanenten im Kurzschluss 

�� magnetischer Fluss im Luftspalt�
� Eigenwert 
 magnetische Permeabilität (absolute Permeabilität) 
0 magnetische Feldkonstante (Vakuumpermeabilität) 
a relative Amplitudenpermeabilität 
i Anfangspermeabilität 
r relative Permeabilität 
rm relative Permeabilität des Permanentmagneten 
rNi relative Permeabilität der Nickelschicht 
rs relative Permeabilität des Sensorblechs 
rw relative Permeabilität der Messspur 
v RAYLEIGH-Konstante 
v Querkontraktionszahl (Poissonzahl) 
�K magnetische Durchflutung der Kompensationsspule 
�M magnetische Leerlaufdurchflutung des Permanentmagneten 
� Kreisfrequenz 
 
 
 
 
 

Verzeichnis der verwendeten Abkürzungen 
 
bzw. beziehungsweise 
C15-Stahl ferromagnetischer Stahl mit 0,15�% Kohlenstoffgehalt 
const. konstant 
d.�M. des Messbereichs 
Fa. Firma 
FEM Finite Elemente Methode 
RMS Effektivwert (Root Mean Square) 
SMC Pulververbundwerkstoff (soft magnetic composite) 
SNR Signal-Rausch-Abstand (signal-to-noise ratio) 
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