2.1. SISTEMI DINAMICI LINEARI - Trasformate di Laplace 2.1.15

Motore elettrico in corrente continua.

e Schema fisico del motore:
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e Schema a blocchi (p.o.g.) del motore:
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e Schema a blocchi espanso:
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e Parametri (SI): L = 0.005, R =1, K, = 0.56, b = 0.002, J = 0.03,
C. =10, V = 100, wrer = 100, TI =0.0006eTTOT = 1.
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