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b Breite
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Energie
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γ Rotorlagewinkel elektrisch (Transformationswinkel)
γmech Rotorlagewinkel mechanisch
γS mittlerer Schrägungswinkel
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ε Permittivität
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GW Grundwelle
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N Nut
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P uls Pulsation
P M Permanentmagnet
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Stirnstreuung
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V Verlust

ix



Symbol- und Abkürzungsverzeichnis

W Wicklung
Welle

W K Wickelkopf
Z Zahn

Zwischenkreis
Zonung

zul zulässig
δ Luftspalt
σ Streuung
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V m elektrische Feldkonstante

j imaginäre Einheit
μ0 = 4π · 10−7 V s

A m magnetische Feldkonstante
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Mathematische Operatoren

div Divergenz
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grad Gradient
Im Imaginärteil
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max Maximum
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x
)

Re Realteil
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∂ Differentialoperator
∇ Nabla-Operator
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AlNiCo Aluminium-Nickel-Kobalt
ASM Asynchronmaschine
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EMK elektromotorische Kraft
FEM Finite-Elemente-Methode
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