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(Quasi-)Stationäre Betrachtung
Kloßsche Gleichung (Annahme: Rs “ 0 und ûs, ωs konstant)
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)
Signalflussplan: Kaskadierte Regler und Feldschwächung
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)
Zeigertheorie und Feldorientierung (Rotorflussorientierung)
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)
Modell in beliebigem k “ pd, qq-Koordinatensystem mit Achsen d & q

Dynamische Gleichungen (das Folgende würde an der Tafel hergeleitet):
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)
Steuerbedingung

Wie kann Rotorflussorientierung dynamisch garantiert werden?

... Diskussion auf der Tafel ...
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