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Winkel im Zeigerdiagramm

- (P wird von lg zu Ug eingezeichnet

- 3 wird von Ug zu Up eingezeichnet

A .- Der COS @ wird meist als ‘COS (D‘

Up
U, . angeben
v /"« Fir die Art der Blindleistung ist cOS Q
o nicht eindeutig
. I
Im
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Lage des Stromzeigers

cos(@)=cos(—¢) =

A Re . COS @ ist nicht eindeutig

A Us - Es muss zwischen

Generatorbetrieb Generatorbetrieb | COS ¢ Ubererregt und

untererregt ¢ ¢ Ubererregt

1

I COS @ untererreqt
cos¢=‘cos¢‘

Cos @, = ‘cos qo‘

unterschieden werden

“Im 7
cos @, =—|cos COs @, = — Motorbetrieb:
— o
Motorbetrieb Motorbetrieb gﬂ o 180 qﬁ —

untererregt ibererregt COS (¢3 . ‘COS (D)‘
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Leerlauferregerstrom Ig, ﬂ(“.

Maschine dreht mit 1 = =

P
Leerlauf => Strom in der Statorwicklung Ig = OA

Keine Abgabe oder Aufnahme von Wirkleistung => M,= ONm
Keine Blindleistung

Keine Spannungsabfalle an der Wicklungsreaktanz =>

Up = Ug im Leerlauf

Der Erregerstrom, der dafur erforderlich ist, wird mit |,

bezeichnet
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Brushless DC Motor ﬂ(“.

. Motor aus einem Diskettenlaufwerk
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