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Winkel im Zeigerdiagramm

•    wird von IS zu US eingezeichnet

•    wird von US zu UP eingezeichnet

• Der                wird meist als

angeben

• Für die Art der Blindleistung ist

nicht eindeutig
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Lage des Stromzeigers

•                ist nicht eindeutig

• Es muss zwischen

•                übererregt und

       untererregt

unterschieden werden

• Motorbetrieb:
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Leerlauferregerstrom IF0

Maschine dreht mit

• Leerlauf => Strom in der Statorwicklung IS = 0A

• Keine Abgabe oder Aufnahme von Wirkleistung => Mi = 0Nm

• Keine Blindleistung

• Keine Spannungsabfälle an der Wicklungsreaktanz =>

• UP = US im Leerlauf

• Der Erregerstrom, der dafür erforderlich ist, wird mit IF0

bezeichnet
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Brushless DC Motor

• Motor aus einem Diskettenlaufwerk


