VORWORT

Antriebe stellen, &hnlich wie Magnetbénder, Magnetkdpfe und Verstarker, eine wesentliche Grundlage der Magnetischen Signalspeicherung dar.
Hierbei sind neben den bekannten Motoren gerade in den letzten Jahren auch eine Vielzahl neuer Antriebsarten, z. B. der kollektorlose
Gleichstrommotor, entstanden. Fiir den Entwickler und Anwender von Magnetischen Signalspeichern gab es bisher kein Buch, das Uiber diese
Kleinmotoren brauchbar Auskunft gab. Die beiden Autoren haben als Entwickler im Zentrallabor flr Elektrogeréte Karl-Marx-Stadt versucht, ein
solches Material zusammenzustellen. Es liegt dem Leser vor und wird ihm sicher bei seiner Arbeit nitzlich sein. Wie immer sind Autoren und
Herausgeber an kritischen Hinweisen interessiert. Urspriinglich sollten in diesem Band auch noch die spezifischen Getriebe der Magnetbandtechnik
erscheinen. Da aber bereits der Umfang der ,,Motoren" betrachtlich war, wurde hiervon abgesehen. Hierdurch konnte dieser Band allgemeiner
gestaltet werden, so daR alle Belange der Kleinmotoren, insbesondere auch jene der Regelungs- und Steuerungstechnik, die ja in dem umfassenden
Rahmen dieser Reihe ,,Elektronisches Rechnen und Regeln" Bedeutung besitzen, beriicksichtigt werden.

SchlieBlich sei noch darauf hingewiesen, dal erganzendes und vertiefendes Material in folgenden Banden der Reihe: ,,Grundlagen der
Magnetischen Signalspeicherung™ enthalten ist: Band I enthélt weitere Grundlagen zum Magnetismus, im Band 11 sind allgemeinere
Anforderungen und Eigenschaften der Transportwerke erfal3t, und in den Bénden 111 und 1V wird der Einsatz der Kleinmotoren fur die
speziellen Anwenderzwecke behandelt.
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