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Vorwort  
Die vorliegende Arbeit entstand innerhalb des Forschungsprojekts GEPOSYN an der 

Hochschule OWL im Labor Leistungselektronik und Elektrische Antriebe. Die Mitwirkenden 

an dem Forschungsvorhaben waren: 

Projektleiter:  Prof. Dr.-Ing. Holger Borcherding  

Mitarbeiter 1:   M.Sc. Michael Herrmann 

Mitarbeiter 2:  Dipl.Ing. Arthur Teisch 

Mitarbeiter 3:  B.Sc. Urs Obernolte  

Die Herren Michael Herrmann und Urs Obernolte waren für die Regelungstechnische 

Methoden zuständig. 

Der Herr Arthur Teisch war für das Projektcontrolling, den mechanischen und den 

elektrischen Hardwareaufbau zuständig.  
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Liste der Symbole 
A Magnetisch durchsetzte Fläche 

δ Luftspalt 

γ Rotorwinkel 

i I Strom 

J Massenträgheit 

K Verstärkung Sliding- Mode- Glied 

L Induktivität 

M Moment 

µr Relative Permeabilität 

µ0 Magnetische Feldkonstante 

n Drehzahl 

ω Winkelgeschwindigkeit 

nest Geschätzte Drehzahl   

p Polpaarzahl 

Ψ Magnetischer Verkettungsfluss 

φ Magnetischer Fluss 

R Widerstand 

Rmagn Reluktanz (Magnetischer Widerstand) 

T Zeitkonstante  

Θ Durchflutung 

U, u Spannung 
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