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Verzeichnisse 1

Zeichen, Einheiten und Benennungen'

Characters, Units and Names

Lateinische Zeichen

Zeichen Einheit Benennung

a,a,a, - Getriebekonstanten bzgl. der Getriebeerwadrmung
A max m/s? Maximale Beschleunigung der Last

Coum N Modifizierte statische axiale Tragzahl eines Kugel-

gewindetriebs

Com N Modifizierte dynamische axiale Tragzahl eines Ku-
gelgewindetriebs

Cu JIK Waérmekapazitat des Motors

c - Vektor mit Komponentenindizes

c N/m Federkonstante

ChaL N/m Federkonstante einer verspannten Spindellagerung

Cerm - Drehmomentkoeffizient der Drehmomentkonstante

Cert - Temperaturkoeffizient der Drehmomentkonstante

Cu N/m Federkonstante der Gewindemutter

c, JI(K kg) Spezifische Warmekapazitat

Csp N/m Axiale Federkonstante der Gewindespindel

Com N/m /t:ﬁiale Federkonstante der Gewindespindel und Mut-

Csp N/m? Langenspezifische Federkonstante der Spindel

Cram Nm/rad Dynamische Torsionsfederkonstante einer Kupplung

Cro Nm/rad Torsionsfederkonstante

Crom Nm/rad Torsionsfederkonstante des Motorwellenendes

Crosp Nm/rad Torsionsfederkonstante der Gewindespindel

con - Grenzwertvariable (Constraint)

D, ccn - Dampfungsgrad

D, ech - Dampfungsgrad eines mechanischen Schwingers

D i Dampfungsgrad eines mechanischen Ubertragungs-
mech. 1 glieds als 1-Massenschwinger

' Verwendung von Formelzeichen nach Méglichkeit entsprechend [GROS06b].
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mech

FR1,zuI

mm min™’!

m
N s/m
Nm s/rad
N

z Zz2 Z Z

Zz Zz Z Z

Hz
Hz
Hz
Hz
dB

Drehzahlkennwert als Maf fir die Kugelbahnge-
schwindigkeit

Differenzgrofie

Spindeldurchmesser

Dampfungsbeiwert, lineare Bewegung
Dampfungsbeiwert, rotatorische Bewegung
Kraft

Frequenzgang des Zweimassenschwingers
Fou = oy /My

Frequenzgang des Antriebs

Vorspannkraft der Gewindemutter
Lastkraftsprung

Motorkraft, Linearmotor

Aquivalente dynamische axiale Belastung am Kugel-
gewindetrieb

Frequenzgang der Mechanik F,.., = ¢, /oy,

Zulassige Umfangskraft fur die Last am Zahnriemen-
ritzel

Frequenzgang der Regelstrecke des Drehzahlregel-
kreises Fg, = o, /M,

Kraft in Gewindespindelrichtung

Maximal auftretende Kraft in Gewindespindelrichtung
Vorschubkraft

Maximale Vorschubkraft
Flhrungsfrequenzgang des Stromregelkreises
Fot =1a/ln son

Fihrungsfrequenzgang des Lageregelkreises
FuL = ®L/W,

FlussgroRe

Eigenfrequenz

Minimal zulassige Eigenfrequenz
Nullstellenfrequenz

Polstellenfrequenz

Resonanziiberhdhung des Frequenzgangs



Verzeichnisse

Ah

Py [ [ [ [ [ [ (S [
ZE = -~ g
§

m

> >» >» > > 3

> >

> » > > > > >

kg m?
kg m?2
kg m?
kg m?
kg m?
kg m?
kg m?

V s/rad,
V/1000 min’

N/A

Nms/rad, As/rad

Pa/(m3/s)"7%

Relative Uberschwingweite

Steigung der Gewindespindel oder Schnecke
Strom
Motorstrom flr M, 140«

Motorstrom fir M, ¢«
Effektivwert des Ankerstroms an den Klemmen

Quadratischer Mittelwert des Effektivwerts des An-
kerstroms

Maximalwert des Ankerstrom-Effektivwerts 1,

Effektivwert des Ankerstroms Uber die gesamte
Lastzykluszeit t

Zulassiger Motorstrom

Motorstrom fiir My ;o0

Effektivwert des flussbildenden Stroms
Effektivwert des drehmomentbildenden Stroms
Stromsollwert

Flussbildender Strom

Drehmomentbildender Strom
Getriebeubersetzung: Ein-/Abtriebsdrehzahl
Skalare ZielgroRRe

Tragheitsmoment

Gesamttragheitsmoment auf die Motorwelle bezogen
Tragheitsmoment der Kupplung
Lasttragheitsmoment auf die Motorwelle bezogen
Motortragheitsmoment

Tragheitsmoment der kleinen Zahnscheibe
Tragheitsmoment der grof3en Zahnscheibe

Spannungskonstante bei 20 °C

Kraftkonstante in Abhéangigkeit von Temperatur und
Drehmoment

Proportionalbeiwert des Drehzahlreglers

Druckverlustfaktor



Vi Verzeichnisse
v s1,(m/min)/mm Proportionalbeiwert des Lagereglers, K, -Faktor
T Nm/A Drehmomentkonstante bei 20 °C

K Nm/A Drehmomentkonstante in Abhangigkeit von Tempe-
ratur und Drehmoment

kg W/(rad/s)"5 Proportionalitédtskonstante fir drehzahlabhangige
Motorverluste

Ko - Korrekturfaktor fur die Spindelsteifigkeit (kg,, =1 bei
einseitiger Einspannung, kg, =4 bei beidseitiger
Einspannung)

Kspkn N/m? Faktor zur Berechnung der Knickfestigkeit

Kepn m min-! Faktor zur Berechnung der kritischen Drehzahl

L, H Wirksame Drehfeldinduktivitat eines Strangs

L, h Nominelle Lebensdauer eines Kugelgewindetriebs

Ly min h Geforderte nominelle Lebensdauer eines Kugelge-
windetriebs

ls, m Lange der Gewindespindel

Mo 100k Nm Stillstandsdrehmoment eines Servomotors fiir 100 K
Ubertemperatur

Ms 60k Nm Stillstandsdrehmoment eines Servomotors fiir 60 K
Ubertemperatur

M, Nm Abtriebsdrehmoment eines Servogetriebes

M, b Nm Zulassiges Abtriebsdrehmoment eines Servogetrie-
bes im Dauerbetrieb

M, o Nm Effektives Abtriebsdrenmoment eines Servogetriebes

M, ko Nm Zulassiges Abtriebsdrehmoment eines Servogetrie-
bes

M, Nm Lastdrehmoment auf die Motorwelle bezogen

My Nm Motordrehmoment

My err Nm Effektives Drehmoment eines Belastungsspiels

My imax Nm Motordrehmoment an der Stromgrenze

My max Nm Maximal auftretendes Motordrehmoment

My 100k Nm Bemessungsdrehmoment eines Servomotors fiir
100 K Ubertemperatur

=My Nm Summe der Drehmomente fiir Reibung und Verluste,

auf die Motorwelle bezogen
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Vil

MR1,zuI

Iv'V,M
MV,N

MS1, 100K

M

$1,60K

M

S$3,25%

soll

M
M

"Therm, eff

‘Therm, zul

M

u

nM,zul

M,max

Nm
Nm
Nm

Nm

Nm

Nm

Nm

Nm
Nm

Nm

kg

kg
kg
min-"!

min-"

min!
min-!
min-!

min-’!
min-!
min-"

min-!

min-!

Zulassiges Drehmoment an der kleinen Zahnscheibe
Drehmoment fir Reibung und Verluste im Motor

Drehmoment fir Reibung und Verluste im Motor am
Bemessungspunkt

Motordrehmoment fiir Dauerbetrieb bei 100 K Uber-
temperatur

Motordrehmoment fiir Dauerbetrieb bei 60 K Uber-
temperatur

Motordrehmoment fiir den Aussetzbetrieb bei einer
relativen Einschaltdauer von 25 % und einer Uber-
temperatur von 100 K

Solldrehmoment des Motors
Effektives Abtriebsmoment bezuglich der Erwarmung

Zulassiges Abtriebsmoment bezlglich der Erwar-
mung

Verlauf des Lastdrehmoments entsprechend einer
Eingangsgroiie

Masse

Vektor der Verhaltensmetriken

Masse des Motors

Masse der Last

Antriebsdrehzahl eines Servogetriebes

Zulassige Antriebsdrehzahl eines Servogetriebes im
Dauerbetrieb

Zulassige Antriebsdrehzahl eines Servogetriebes
Mittlere Antriebsdrehzahl eines Servogetriebes
Motordrehzahl

Zeitlicher Mittelwert der Drehzahl eines Kugelgewin-
detriebs

Zeitlicher Mittelwert der Motordrehzahlen eines Be-
lastungsspiels

Zulassige Motordrehzahl
Maximal auftretende Motordrehzahl

Bemessungsdrehzahl
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min-!
min-!
min-"

min-!

A~ X X X 0o o

()

~

Drehzahl der kleinen Zahnscheibe
Drehzahl der Gewindespindel
Maximale Drehzahl der Gewindespindel

Verlauf der Lastdrehzahl entsprechend einer Ein-
gangsgrofie

Variable fir zu minimierende ZielgréRen
Durchschnittliche elektrische Leistung

Maximal auftretende Leistung an der kleinen Zahn-
scheibe

Zulassige Leistung an der kleinen Zahnscheibe
(drehzahlabhangig)

Verlustleistung

Polpaarzahl

Vektor mit Komponentenparametern

Vektor mit Systemparametern

Warmestrom aus dem Motor

Reynoldszahl

Strangwiderstand bei 20 °C

Strangwiderstand in Abhangigkeit der Temperatur
Warmeubergangswiderstand

Sicherheitsfaktor, z. B. S, fir Spannungsgrenze
Position

Dynamische Wegabweichung
Drehzahlsollwertverzégerungszeit

Zeit fUr eine lteration des Optimierers

Mittlere Motortemperatur

Mittlere Motortemperatur bei t =0

Maximale Ubertemperatur des Motors

Zulassige Ubertemperatur des Motors (i. d. R. 60 K
oder 100 K)

Nachstellzeit des Drehzahlreglers
Ricklauftemperatur des Kilhimediums

Umgebungstemperatur
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IX

T, K
t S

ts S
tond S
tmech,A S

t, S
tin A ]

U \
U, \
UA.max \
Un _rs \
Un \
UAn,max \
U, \

U max \
U, \

U max \
UU,max \
U, \

u -

u -

v m3/s
v m/s
A m/s
Vi max m/s
Vy m/s
w -

w J

Vorlauftemperatur des Kiihimediums

Zeit

Beschleunigungs- und Verzégerungszeit
Zeitpunkt am Ende eines Zeitintervalls
Mechanische Zeitkonstante des Antriebs
Hochlaufzeit

Thermische Zeitkonstante des Antriebs
Spannung

Effektivwert der Ankerspannung an den Klemmen

Maximaler Effektivwert der Ankerspannung an den
Klemmen

Effektivwert der Ankerspannung an den Klemmen
ohne Feldschwachung

Effektivwert der Ankerstrangspannung
Maximaler Effektivwert der Ankerstrangspannung
Effektive Motorspannung in d-Koordinatenrichtung

Maximale effektive Motorspannung in d-
Koordinatenrichtung

Effektive Motorspannung in g-Koordinatenrichtung

Maximale effektive Motorspannung in g-
Koordinatenrichtung

Maximaler Effektivwert der Umrichterausgangsspan-
nung

Zwischenkreisspannung

Eingangsgréfle

Vektor der Eingangsgrofien

Volumenstrom

Geschwindigkeit

Geschwindigkeit der axialen Lasttragheit

Maximale Geschwindigkeit der axialen Lasttragheit
Geschwindigkeit des Linearmotors

Gewichtung

Elastische Formanderungsarbeit einer Kupplung
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W, J Dampfungsarbeit eines Schwingungszyklus fiir eine
Kupplung

W, - FihrungsgroRe des Lagereglers

X m Lageistwert

X - Zustandsvektor

Xeol m Lagesollwert

y - SystemgroRRe

Y et - ReferenzgroRe

X - Vektor algebraischer Variablen

Zgs - Zahnezahl der kleinen Zahnscheibe

Zgs - Zahnezahl der groRen Zahnscheibe
Griechische Zeichen

Zeichen Einheit Benennung

o QK Temperaturkoeffizient des Widerstands

Oy rad/s? Winkelbeschleunigung des Motors

¢ - Vektor mit ZielgroRRen

Nsm - Wirkungsgrad der Gewindemutter

p kg/m?3 Dichte

p' ° Reibungswinkel

Tp m Polteilung des Linearmotors

[0} rad Drehwinkel

[0y rad Drehwinkel der Last

Py rad Drehwinkel des Motors

S - Rohrreibungszahl

Wou Wb Effektivwert des Flusses des Permanentmagneten

4 - VerhaltnismaRige Dampfung einer Kupplung

Q rad/s Kreisfrequenz der harmonischen Kupplungsbeanspru-

chung
Q, - Definitionsbereich fiir pg
Q - Definitionsbereich fur ¢

® rad/s Winkelgeschwindigkeit
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Xl

@y
COO,mech1
®oa

,

d1

(’od,min

1/s
1/s
1/s
1/s
1/s
rad/s
rad/s
rad/s
1/s
1/s

rad/s

Kennkreisfrequenz

Kennkreisfrequenz des Ein-Massenschwingers
Kennkreisfrequenz des Antriebs
Eigenkreisfrequenz des Ein-Massenschwingers
Niedrigste mechanische Eigenfrequenz
Lastwinkelgeschwindigkeit
Motorwinkelgeschwindigkeit
Motorwinkelgeschwindigkeit am Bemessungspunkt
Nullstellenkreisfrequenz
Polstellenkreisfrequenz
Winkelgeschwindigkeitssollwert

Vektor mit Nebenbedingungsgrofien



