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Losung zu Aufgabe 1:
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4.  Dynamisches Drehmoment: maximal von 0-1 s:
M, =J-o=nNm

dyn

Stationdres Drehmoment maximal bei1 t = (0
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M, (t=0)=9,81Nm
Gesamt-Drehmoment: M(t = O) =M_, (t = O)+ M,

dyn

(t=0)=12,95 Nm
5.  PM-Synchronmaschine. Griinde:
e geringer BaugroBle moglich,

¢ hohe Dynamikanforderungen moglich (Robotor),
e Feldschwidchung nicht notig
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[L.Oosung zu Aufeabe 2:
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3. Feldschwichbereich: U, = U,n
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, U, P
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U, u, PF |
[, =—"— [—*5—-——=-36,2A
2.R(l 4.R(: R(l
U,=U, —R, -I,=414,34V mit I , <0 (gen. Betrieb)
k®, =£=4,874Vs
nL
M, = Py =88,3 Nm
2m-n
2n-M
kb, = =N _ 5386 Vs
aN
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5. Anregungsfrequenzen:
Mechanisch (Drehzahl): 85 Hz und deren Harmonische (170 Hz usw.)
Ankerkreis (Pulsfrequenz): 2 kHz und deren Harmonische (4 kHz usw.)
Erregerkreis (2-fache Netzfrequenz): 100 Hz und deren Harmonische (200 Hz usw.)

Die Resonanz wird vom Erreger-Gleichrichter angeregt. Er sollte daher eine stirkere
Glattung haben oder durch einen Pulsgleichrichter mit Ausregelung der Schwingung ersetzt
werden.
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LL.Oosung zu Aufeabe 3:
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2. M, = =87,33Nm
27 - n,
o, -M,, M,,
30 Typpa = e 1474 A = 0,342 1y, == —22 = 2024
P \/5 . UlN MLast
-2 2.MKi . . )
Foras — M = 't2kipp Topaa t t2—kipp =0
Last
M M. ¥
ijm _ Kipp Kipp -1 1- f’kipp =(),7264 Hz
) MLusl MLusl i
J
f e =t TP 0, =34,06 Hz
UlL;asl = flLf’Sl ) UIN - 272,5 V
le
4. Betrieb im Kipppunkt, d. h. M = Mkippmax:
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1 max 2 . Ll .
l-o
M. M.
£ = Tix \/ SR =1 -JM =73,826 Hz
MKippmax MN
f, —1f,.
0, =— " =2091 min"
P
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1
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Bemessungsstrom ist.
5. (inkl. 6.) : Der Antrieb wire grundsitzlich geeignet.
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L.Oosung zu Aufeabe 4:

1. Die Begrenzung des Integrators bei Erreichen der Stellgrolenbegrenzung ist notig. Anti-
Windup-Mallnahme muss im Bild ergiinzt werden.
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4. Nein, da die Drehzahl falsch gemessen wird (Vorzeichen). Die Ankerklemmen des
Tachogenerators miissen getauscht werden.

5. Die stationdare Kennlinie enthilt die Punkte (1420U/min,19Nm) und (1500U/min, ONm)
sowie (1000U/min, S7Nm); M,=30Nm

6. + geringer Soft- und Hardwareaufwand
- geringere Dynamik als be1 FOR, keine Stromregelung bzw. Begrenzung moglich



