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Entwurf einer permanentmagnetisch erregten 
Transversalflussmaschine aus Pulververbundwerkstoff 
für Robotikanwendungen

In dieser Arbeit wird eine dreiphasige permanentmagnetisch erregte Transversalfluss-
maschine unter Verwendung von Pulververbundwerkstoffen für den Einsatz als Achsan-
triebsmotor einer Roboterachse entworfen, aufgebaut und in Betrieb genommen. Die 
Abklärung von in der Robotik geltenden Anforderungen und Rahmenbedingungen sowie 
die Bewertung der Vor- und Nachteile eines Einsatzes von Transversalflussmaschinen 
in dieser Anwendung werden diskutiert und abgewogen.

Darüber hinaus wurde eine Prototyp-Maschine ausgelegt, mittels analytischer Berech-
nungsmethoden und finiter Elemente simuliert und berechnet und schließlich aufgebaut 
und am Prüfstand in Betrieb genommen und vermessen.

Die Arbeit leistet damit einen Beitrag zur Konzipierung und Dimensionierung von 
Antriebssträngen in der Robotik. Das vorgestellte Entwurfs- und Berechnungsverfahren 
vermittelt zudem ein Vorgehensmodell zur Entwicklung permanentmagnetisch erregter 
Transversalflussmaschinen kleiner Leistung über die konkrete Aufgabenstellung dieser 
Arbeit hinaus.

Aufgrund der bisher sehr geringen Anzahl praktisch realsierter Transversalflussma-
schinen aus Pulververbundmaterial liefern die vorgestellten Messergebnisse einen 
wichtigen Beitrag für die Bewertung, Einordnung und Diskussion des Transversalfluss-
konzepts und den Einsatz von Pulververbundwerkstoffen im Elektromaschinenbau.
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Zusammenfassung

In dieser Arbeit wird eine dreiphasige permanentmagnetisch erregte Transversalfluss-
maschine unter Verwendung von Pulververbundwerkstoffen für den Einsatz als Achs-
antriebsmotor einer Roboterachse entworfen, aufgebaut und in Betrieb genommen. Die
Abklärung von in der Robotik geltenden Anforderungen und Rahmenbedingungen sowie
die Bewertung der Vor- und Nachteile eines Einsatzes von Transversalflussmaschinen in
dieser Anwendung werden diskutiert und abgewogen.

Darüber hinaus wurde eine Prototyp-Maschine ausgelegt, mittels analytischer Berech-
nungsmethoden und finiter Elemente simuliert und berechnet und schließlich aufgebaut
und am Prüfstand in Betrieb genommen und vermessen.

Die Arbeit leistet damit einen Beitrag zur Konzipierung und Dimensionierung von An-
triebssträngen in der Robotik. Das vorgestellte Entwurfs- und Berechnungsverfahren
vermittelt zudem ein Vorgehensmodell zur Entwicklung permanentmagnetisch erregter
Transversalflussmaschinen kleiner Leistung über die konkrete Aufgabenstellung dieser
Arbeit hinaus.

Aufgrund der bisher sehr geringen Anzahl praktisch realsierter Transversalflussmaschi-
nen aus Pulververbundmaterial liefern die vorgestellten Messergebnisse einen wichtigen
Beitrag für die Bewertung, Einordnung und Diskussion des Transversalflusskonzepts und
den Einsatz von Pulververbundwerkstoffen im Elektromaschinenbau.
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Abstract

In this work, a three phase permanent magnetic excited transverse flux machine as drive
motor of a robot axis is designed, constructed and operated using powder composite ma-
terials. The clarification of requirements and boundary conditions applicable in robotics
as well as the evaluation of the advantages and disadvantages of using transversal flux
machines in this application are discussed and evaluated.

Further, a prototype machine was designed and simulated by means of analytical calcu-
lation and finite elements method. The prototype machine was operated and measured on
a test bench.

Hence, this work contributes to the concept design and dimensioning of drive trains in
robotics. The presented design and calculation method also provides a model approach
for the development of permanent magnetic excited transverse flux machines of small
power beyond the specific purpose of this work.

Due to the very low number of practically implemented transverse flux machines made
of powder composite material, the presented results give an important contribution to
the evaluation, classification and discussion of the transverse flux concept and the use of
powder composite materials in electrical machine construction.
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