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Obrázek 1 – Regulační schéma rozběhu ss.  motoru 

Obrázek 2 – Průběh veličin při rozběhu ss.  motoru 
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Obrázek 3 – Princip napěťově – kmitočtového řízení AM bez čidla otáček 
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Obrázek 4 - Princip napěťově – kmitočtového řízení AM s čidlem otáček 
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Obrázek 5 – Vektorový diagram asynchronního motoru pro vektorové řízení 
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Obrázek 6 – Principiální schéma vektorového řízení asynchronního motoru 
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Obrázek 7 – Vektorové řízení s napěťovým střídačem a čidlem otáček 
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