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Dynamika asynchronniho pohonu

Jednoduchy model asynchronniho motoru reseny rovnicemi
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Jednoduchy model asynchronniho motoru reseny rovnicemi
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Jednoduchy jednofazovy model asynchronniho motoru
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Jednoduchy jednofazovy model asynchronniho motoru
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Jednofazovy model asynchronniho motoru
s kompletnim obvodem a momentem odvozenym z proudu
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Porovnani jednoduchého a kompletniho modelu
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Zkrat na napajeni
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Zkrat na napajeni
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