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Slika 7. 12: Statični karakteristiki navora ob konstantni želeni vrednosti 

hitrosti in spremembi obremenitve
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Slika 7. 13: Statični karakteristiki navora ob spremembi želene vrednosti hitrosti in konstantni obremenitvi
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Slika 9. 1: Prehodni pojav reguliranega AM, ki je napajan s časovno-diskretnim pretvornikom (TR
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