Figuur 1: PI-regelaar
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Figuur 2: Finite-Set Model Based Predictive Control

25
20r
_ 15}
E
£ 107
©
& 5¢
g
0
gemeten koppel
=i gewenst koppel
10 ' ' - -
0 0.1 0.2 0.3 0.4
tijd [s]
Figuur 3: Deadbeat controller
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