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5 Elektromechanische Wandler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 241
5.1 Grundlagen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 241
5.2 Anwendungsbeispiel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 244

Aufgabe 5.1 Charakterisierung elektromechanischer Wandler . . . . 244

6 Magnetische Wandler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 247
6.1 Elektrodynamischer Wandler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 247

6.1.1 Grundbeziehungen elektrodynamischer Wandler . . . . . . . . 247
6.1.2 Anwendungsbeispiele zum elektrodynamischen Wandler . . 248
Aufgabe 6.1 Elektrodynamischer Schwingtisch (Shaker) . . . . . . . 248
Aufgabe 6.2 Elektrodynamischer Linearaktor . . . . . . . . . . . . . . 254
Aufgabe 6.3 Elektrodynamischer Kalibrier-Schwingtisch . . . . . . 256
Aufgabe 6.4 Elektrodynamischer Lautsprecher . . . . . . . . . . . . . 259
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