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4.4 Erweitertes Dämpfungsoptimum . . . . . . . . . . . . . . . . . 99
4.4.1 Kompensation des Zählerpolynoms . . . . . . . . . . . . . . . . 99
4.4.2 Divisionsmethode . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 99
4.4.3 Allgemeine Methode für Strecken mit Zählerpolynomen . . . . . 100
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13.4.4 Feldorientierte Regelung der Asynchronmaschine . . . . . . . . 477
13.5 Modellbildung der Asynchronmaschine . . . . . . . . . . . . . . 485
13.5.1 I1–Modell (Strommodell) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 485
13.5.2 I1βL–Modelle und I1ΩL–Modelle . . . . . . . . . . . . . . . . . 491
13.5.3 U1I1–Modell . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 496
13.5.4 U1I1ΩL–Modell . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 499
13.5.5 U1ΩL–Modell . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 504
13.5.6 Zusammenfassung der Modelle . . . . . . . . . . . . . . . . . . 507
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