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SISTEMES MECÀNICS
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SISTEMES ELÈCTRICS
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SISTEMES ELÈCTRICS

eo = K (e2 - e1)
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SISTEMES ELÈCTRICS
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ea

SISTEMES ELECTROMECÀNICS

Ra = resist. de l’armadura, ohms
La = inductància de l’armad., henrys
ia  = corrent a l’armadura, ampers
if  = corrent de camp, ampers
ea = tensió d’armadura, volts
eb = força contra-electromotriu, volts
θ  = desplaçament angular de l’eix del
        motor, radians  

T  = parell del motor, N-m
J  = moment d’inèrcia equivalent
       del motor i càrrega en referència
       a l’eix del motor, kg-m2

b = coef. de fricció viscosa equiva-
      lent del motor i càrrega amb 
      referència a l’eix del motor,
      N-m/(rad/seg)
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SISTEMES ELECTROMECÀNICS
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SISTEMES ELECTROMECÀNICS

K1 = 24/pi volts/rad
Kp = 10 volts/volts
Ra = 0.2 ohms
La = despreciable
Kb = 5.5 e-2 volts-seg/rad
K = 6 e-5 N-m/amper
Jm = 1 e-5 kg-m2

bm = despreciable

JL = 4.4 e-3 kg-m2

bL = 4 e-7 N-m/(rad/seg)
n = N1/N2 = 1/10
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APROXIMACIONS LINEALS
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SISTEMES DE NIVELL DE LÍQUID
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