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Vorwort

Der vorliegende Bericht entstand während der Laufzeit des durch das BMBF ge-
förderten Verbundprojekts „Integration ultradünner Magnetfeldsensoren in in-
telligente Automatisierungskomponenten (UltraMag)“. Die Arbeiten wurden im 
Zeitraum vom 1. Februar 2010 bis zum 31. Dezember 2013 durchgeführt. 

Ziel des Verbundprojekts war die Leistungsverbesserung elektromagnetischer An-
triebs-, Steuerungs- und Messsysteme durch Implementierung ultradünner Mag-
netfeldsensoren, die auf Grund der geringen Bauhöhe die Magnetfeldmessung an 
bisher nicht zugänglichen Stellen ermöglichen sollte. Die so gewonnenen Mess-
daten sollten die Kenntnis des Systemzustandes erweitern und den Betrieb durch 
verfeinerte Steuer- und Regelalgorithmen optimieren.

Um die Integration magnetoelektronischer Bauelemente und Schaltungen in in-
telligenten Automatisierungskomponenten zu ermöglichen, wurden Magnetfeld-
sensoren auf der Basis des Hall-Effekts sowie des GMR-Effekts und weichmagnetische 
Mikrostrukturen zur Feldführung und -umleitung mit angepasster Auswerteelek-
tronik kombiniert. Eine weitere Voraussetzung für die räumliche und funktionelle 
Implementierung der magnetischen Mikrosensoren wurde durch die Entwicklung 
einer an die Anforderungen einer ultradünnen Bauweise angepassten Aufbau- und 
Verbindungstechnik geschaffen, wozu auch die Entwicklung einer entsprechenden 
Signalverarbeitungs- und Kompensationselektronik gehört. Das Gesamtsystem wird 
durch die Entwicklung und den Aufbau eines angepassten Steuerungssystems ver-
vollständigt, das eine aktive Zustandsüberwachung im Luftspalt ermöglicht und so 
eine Verbesserung der antriebs- oder messtechnischen Regelung zulässt.

Die von den sechs Konsortiumspartnern ausgeführten Entwicklungsarbeiten um-
fassten die simulationsgestützte Auslegung des Einsatzprototypen in Form eines 
elektrischen Synchronmotors sowie dessen Aufbau und Charakterisierung, die 
simulationsgestützte Auslegung, Fertigung und Auswertung von Magnetfeld-
sensoren auf sehr dünnen Substraten, die Entwicklung und Fertigung eines ultra-
dünnen Sensor-Package sowie die Entwicklung, die Auslegung und den Aufbau 
eines integrierten Steuerungssystems mit den dazugehörigen Steuer- und Regel-
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algorithmen. Ein weiterer Einsatzprototyp für die entwickelten Sensoren stellte 
ein Hysteresemessadapter für die magnetische Charakterisierung von Blechen und 
Halbzeugen dar.

Im Namen aller Beteiligten möchten wir dem BMBF, das die Durchführung dieses 
Projekts ermöglichte, und der VDI/VDE-Innovation + Technik GmbH für die Be-
treuung während der Projektdurchführung unseren Dank aussprechen. Des Wei-
teren bedanken wir uns bei allen Projektpartnern für die sehr gute, produktive Zu-
sammenarbeit.

Garbsen im Juni 2015

Prof. Dr.-Ing. L. Rissing
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