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Geleitwort

Klimawandel und Ressourcenschonung durchdringen seit Anfang des neuen Jahrtausends
in zunehmendem Maße die gesellschaftliche Diskussion und verändern konsequenterweise
die Forschungsausrichtung und -förderung an Hochschulen und Universitäten sowie in der
Industrie. Nicht nur die klassischen Bereiche der Automobilindustrie und Antriebstechnik
sind von diesen Veränderungen betroffen, es bedarf auch neuer Konzepte in der Energie-
versorgung bis hin zur Gestaltung von Infrastrukturprojekten in Städten und Gemeinden.

Die Elektrifizierung von Personen- und Nutzlastverkehr ist ein vielversprechender Bei-
trag zur Senkung des CO2-Ausstoßes vor allem in innerstädtischen Gebieten und bietet
vielfältige Möglichkeiten, mit innovativen Produkten neue Marktchancen zu erschließen.
Die Automobilindustrie und deren Zulieferer sind dabei ein Vorreiter bei der Bereitstellung
nachhaltiger Antriebslösungen für Hybrid- und Elektrofahrzeuge. Zahlreiche Topologien
von Mild-, Strong- über Plugin-Hybrid bis hin zu reinen Elektroantrieben sind bereits
marktreif verfügbar. Unabhängig von der gewählten Fahrzeugtopologie ist stets die elek-
trische Maschine die zentrale Einheit, welche den motorischen und generatorischen Leis-
tungsumsatz realisiert. Kombiniert mit moderner Leistungselektronik und Regelungstech-
nik erleben lange bekannte E-Maschinenkonzepte eine Renaissance als Antriebseinheit.
Allerdings stellt der Einsatz im Fahrzeug auch neue Anforderungen an den Elektromotor,
die einer tiefgehenden Analyse und Durchdringung bedürfen.

Mit den Auswirkungen dieser neuen Anforderungen beschäftigt sich Herr Henger in sei-
ner Dissertation. Er entwickelt Methoden zur rechnerischen Beschreibung der Belastungen
aus elektromagnetischen, eigenerregten Schwingungen, sowie mechanischen, fremderreg-
ten Rotor-Lager Schwingungen in axialer Richtung. Auf Basis dieser Methoden stellt er die
Belastungen der elektrischen Maschine bei verschiedenen Fahrprofilen den derzeit gültigen
Erprobungsvorgaben gegenüber und bewertet diese hinsichtlich ihres Einflusses auf die Be-
triebsfestigkeit. Neben der tiefen theoretischen Analyse zur Beschreibung der verschiede-
nen Belastungsarten stellt insbesondere der Bezug zu numerischen Berechnungsansätzen
und experimentellen Ergebnissen eine wertvolle Bereicherung für diese Fachdisziplin dar.
Die Anwendung der erarbeiteten Methoden auf den realen Belastungsfall eines Hybrid-
fahrzeugs verdeutlicht schließlich die unmittelbare Praxistauglichkeit der Erkenntnisse.

Aufgrund dessen wünschen wir der Arbeit sowohl in der Wissenschaft, als auch in der
Industrie eine hohe Aufmerksamkeit und dem Leser eine interessante Lektüre.

Dr. Stephan Usbeck Dr. Rüdiger Schroth
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referats, das gezeigte Interesse und die eingehende Durchsicht meiner Arbeit.
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