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2.3. Dyskretyzacja regulatorów dla napędu prądu stałego . . . . . . . . . . . . . . . 115
2.4. Minimalnoczasowy rozruch i hamowanie silnika . . . . . . . . . . . . . . . . . 119
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Rozdział 5. Bezczujnikowe układy napędowe . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 228

5.1. Klasyfikacja systemów bezczujnikowych . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 228
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