Aktorik und Sensorik
Klausurvorbereitung
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1 Gleichstrommotor

1.1 Spannungsgesteuert
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1.1.1 Herleitung der Motorkennlinie
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Abbildung 1: Blockschaltbild des spannungsgesteuerten Gleichstrommotors
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Abbildung 2: Blockschaltbild des spannungsgesteuerten Gleichstrommotors
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Abbildung 3: Blockschaltbild des spannungsgesteuerten Gleichstrommotors






2 Regler
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3 BLDC Motor

Mathematisches Modell:
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4 Steppermotor

Mathematisches Modell:
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