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Tabelle 2.3: Verhalten der wichtigsten Regelkreisglieder

System Zeitbereich Ubergangsfunktion Ortskurve Bode-Diagramm s—Ebene
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Tabelle 2.3: Fortsetzung

stem eitbereic Ubergangsfunktion rtskurve ode—Diagramm s—Ebene
Syst Zeitb h Ubergangsfunkt Ortsk Bode-Diag Eb
Bildbereich (Amplitudengang) | (Phasengang) | x Pol o Nullstelle
y(t) 5Im 1g|G(jw)l P jw
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Vorratebehilter

T Ta(t) = Schieberstellung
= H&he der Belapes

z(z,t) = Hihe dea Beleges am

Ort ¢ zur Zeit £
—.. . Zalt] = sbgeworfener
=== Belag

a)

j(,j
‘J\; Prof. Dr.-Ing. Ferdinand Svaricek

Totzeitsysteme

Treten beim Transport
von Masse, Energie und
Information auf.

Beschreibung durch
partielle Differential-
gleichungen

Ausgangssignal ~
verzdgerten Eingangs-
signal

" [hoeee |
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_IfR- Frequenzgang PT,-System (komplexe Pole)

j(,j
‘; Prof. Dr.-Ing. Ferdinand Svaricek

K Kuw?

2D (w)2 B wa — w? + 2§ Dwow

Bode Diagram

&\ i .40 dB/Dekade

Frequenzgang: | G(jw) =
Bodediagramm:
K=1 = 0
é -50 |
g
-100
0
35 -45 -
g -135}
-180

-

10" : 10" 10° 10°
Frequency (rad/sec)

Wy = 27
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Tabelle 2.2: Allpafisysteme

System Ubertragungsfunktion s—Ebene Ortskurve Ubergangsfunktion
y(t)
Jw JIm A
T
AllpaB 1. Ord- 1—sT » )
nung Gls) = 1+sT - hs i
—1/T 1/T
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g (1+ST1)(].+ST2) o |
Wurzeln —1/Ty —1/T» 1Ty 1/Ty
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nung mit kom- | G(s) ;IO) = wovit = D%%—» . -
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/R Standardregelkreis

Y(s)

.9 R(s)

Ruckfiihrung aufgeschnitien (offen)

Ubertragungsfunktion G4(s) des offenen .
Regelkreises fir . G, (8) =GR (5)Gs(S)

> = Y,(5) =G (5)Gs(9) Y, (5) =G, (9)Y, ()

Prof. Dr.-Ing. Ferdinand Svaricek Steuer- und Regelungstechnik



/R Frequenzgangdarstellung

u, sin(o, t)

@, (1) .
A ‘ L0y = At

Generator YoSin(@,t+9) /\ / s
/\/ (statioyér) ] V t

0<®, < ©=-0,

Freguenzgan "
) q gang () = D (1) - D(H) = -

s RO

o : G(jo
j@\ |G () |=¥ G(jw) Gl
= Prof. Dr.-Ing. Ferdinand Svaricek 0 Regelungstechnik
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Darstellung des Frequenzgangs
In der komplexen Ebene in
Abhangigkeit von der Frequenz

Frequenzgang: Ortskurvendarstellung

- !

K= !lm h(t e Systemverstarkung
- Laplace-Transformation F(jw) | \
=lims-H(s) ozt 0=OLK |

s—0 ] o(w) 0=*8e
= Iim(s/ G(s) =

s & Gjw)
= lim G(jw)

jo—0

Die vollsténdige Ortskurve von o e[fodeo] ist stets

£

Prof. Dr.-Ing. Ferdinand Svaricek

symmetrisch zur reellen Achse

Steuer- und Regelungstechnik
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