
Функциональные схемы асинхронных
частотно-регулируемых электроприводов
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Рис. 1. Функциональная схема частотно-регулируемого асинхронного электропривода со скалярным управлением
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Рис. 2. Функциональная схема асинхронного электропривода со скалярным
частотным  управлением без датчика скорости
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Рис. 3. Функциональная схема асинхронного электропривода со скалярным
частотным  управлением с датчиком скорости
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Рис. 4. Функциональная схема частотно-регулируемого асинхронного электропривода с векторным управлением
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Рис. 5. Функциональная схема асинхронного электропривода с векторным частотным управлением без датчика скорости
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Рис. 6. Функциональная схема асинхронного электропривода с векторным частотным управлением с датчиком скорости
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