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~ 14] Ohmsches Gesetz, Widerstand
O e 0 < O U
6.1 Grundgesetze
Ohmsches Gesetz
- U Spannur}g [Ul=V v U
R )U I Stromstérke [711 = A 1A=1§ I=ﬁ
R Widerstand [Rl = Q
Leiterwiderstand R Leiterwiderstand [yl = LZ y
A* Leiterquerschnitt Q. mr:‘n R= ” _lA,' R =QT
4 1 § Lelterlangeu o Yeu = 56 o-mm?
{ y* elektr. Leitfahigkeit m
o spezifischer Ya=36 5 nm? I=R-y-A
. Widerstand
*“Nach DIN 1_304. o 2 Q.mm? A= !
fiir Querschnitt auch S oder 1£2-Mm?_ 10-6 Om lol === — ‘R
q, fur elektr. Leitfahigkeit auch ~104 0 _ Q. mm?
o oder y. Bei Nichtleit 0 dcm Ocu = 0101789 m 1
ei Nichtleitern un _ - mm V=0
Halbleitern: [p] = Q- m oar =0,0278 =5 &
R Widerstand
Widerstand und Leitwert (Widerstandswert) [G]= é =S G=1
G Leitwert
Widerstand und Temperatur AR Widerstandsénderung o
x Ry Widerstand beider | [ARl= AR=a - Ry - A
= Metall ain /K Temperatur ¢
8 Kupfer 0,0039 Ry, Widerstand bei der | [A¥1=K="°C Ry = Ry + AR
s Aluminium | 0,004 Temperatur 20 °C —
E — 4 ¥  Temperatur AY =9, -1,
°© Nickelin 0,00015 ¥, Anfangstemperatur Ry = Ry (1 + @ - AY)
= Konstantan 0,00004 ¥, Endtemperatur AR =Ry - Ry
. N AY Temperaturdifferenz _Ry—Ry
Weltere(:jV\{eSrte_ fu(rﬂ a Temperaturkoeffizient | [a] = % = % Ad = a - Ry,
@,y und ¢: Seite 61. (Temperaturbeiwert)
Stromdichte J* Stromdichte
Strombelastbarkeit von iso- " __A I
lierten Leitungen: Seite 62. I Stfomstarke . 1= mm?2 J= A
*Nach DIN 1304: statt Jauch S. | A Leiterquerschnitt
Knotenregel (1. Kirchhoff'sche Regel)
0] Ly 21, Summe der zuflieBenden Strome
= ], . .
=t 21, Summe der abflieRenden Strome
I, a . . 3, =21
iz X /s I1,, I, Iy zuflieBende Strome 2 &b
helyslg=I3+ 1, I3, 1, abflieBende Strome
Maschenregel (2. Kirchhoff'sche Regel)
Uy U <= Un >03 22U, Summe der Erzeugerspannungen
T I T ZUyer,r  Summe der Verbraucherspannungen
Uy, Uy,  Erzeugerspannungen (U,,,) ZUerz = ZUyertr
Ur + Uy + Uy = Uy + U, Uy, U,, U; Verbraucherspannungen (U,q,)
6.2 Anpassung
Leistungsanpassung
R_ Lastwiderstand Leistungsanpassung:
R, Innenwiderstand U, 1
0 k
U Lastspannung RL=F; U=7 I=%
U, Leerlaufspannung,
Quellenspannung P - U L P Uy?
1 Laststrom max— 2 2 max 4. R
I Kurzschlussstrom Stromanpassung: R, < R;
i Prmax grofte Leistung an R, Spannungsanpassung: R, > R.
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Mechanische Leistung, Drehfeldmaschinen

10.2.6 Mechanische Leistung

Leistung bei geradliniger Bewegung und bei Drehbewegung

fsch

N/ < P Leistung Nm
(7 T NG | W Areit (P = Nm bW Fs
/( ‘ 1 7 t Arbeitszeit =5 - t
= y U F Kraft 1 Nm _ 4 %
s Kraftweg s PRYY P=F.v
d v Umfangsgeschwindig- B
F F keit v =2r-n-r| P=F-2x-n-r
n Drehzahl,
B ;Jrr:jc'irehungsfrequenz M =F-r P=Mo
r adius
Foy v Fsg v w =2m-n
- 'Tt " o 'Tt M Dr.ehmoment o P M-27-n
i i | | @ Winkelgeschwindigkeit, |[p] = fad_1
b R Drehgeschwindigkeit s s
. oo . . . 1 P= M- n
In der Praxis haufig verwendet: Pin kW, Min Nm, nin min = 9549
10.3 Umlaufende elektrische Maschinen
10.3.1 Wechselstrommotor und Drehstrommotor
Wechselstrommotor P, zugefiihrte Leistung . P_U.1
Universal- Kondensator- P, abgegebene Leistung * Universal- 1=U-1-Ccos@
L1 motor motor lIJ Il:eiterspannung motor Py=U-T-coso-y
eiterstrom
. » Konden- P,
cos ¢ Wirkfaktor n=-2
7 Wirkungsgrad satormotor P
Qcz Blindleistung des
Betriebskondensators hvEr
C, Kapazitat des Anlauf- Qcg =13y - P2
kondensators B
Cy Kapazitat des Kondensator- Csg= - U2
Betriebskondensators | motor Cio3.C
0] Kreisfrequenz A=< B
Uc Kondensatorbe- Us=135-U
messungsspannung
Drehstrommotor P, zugefiihrte Leistung * Drehstrom-
P,=V3-U-I-
L1 P, abgegebene Leistung asynchron- ! V3 wne
'—g P,  Verlustleistung motor P,=V3.-U-I-cosg -
L U  Leiterspannung * Drehstrom- = P P_P_P
1 Leiterstrom syntchron— P, voore
cos ¢ Wirkfaktor motor
n Wirkungsgrad ng-n o
n Lauferdrehzahl Drehstrom s Ng 100%
ng Drehfeldc.ireohzahl asynchron- = 15(-)?)/0
s Schlupf (in %) motor
[ ns f,  Frequenz der Laufer- fo=f. D=0
2 3000 spannung ns
L 1500
. 00 f Netzfrequenz Drehstrom- =
5 250 Polpaarzahl synchron- n=ng= 5
motor
10.3.2 Schrittmotor
04 a  Schrittwinkel ) m
p Polpaarzahl Zu=2-p-
2 m  Strangzahl (Phasenzahl) | Vollschritt- o = 360°
< z, Schrittzahl/Umdrehung | betrieb 2y
n  Drehzahl = sth
Schrittfrequenz 2
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