Stabilitdtsreserve

Eine Stabilitatsreserve ist notwendig, um
und zu berucksichtigen.

Die Nyquist-Orstskurve zeigt an, wie weit die Ortskurve vom

kritischen Punkt entfernt ist.
Ein Mald fur die Stabilitatsreserve Ist der
bzw. der
Der gibt an, wieweit die Verstarkung des
Kreises erhdoht werden kann, bevor der
Kreis wird.
Der gibt an, wie grol3 eine zuséatzliche
Im Kreis sein darf, bevor der
Kreis wird.
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% Vorlesung RT

% Beispiel: Stabilitatsanalyse eines Systems 3-ter Orndiinn

Nyquist-Kriterium: Matlab

%

K, = Ko/15 = 0,0667

%
s=tf('s") % Definition der Ufkt. G(s) = s (Laplace-Variabl
%
% Definition der Ubertragungsfunktion des offenen Kr
%

k 0=1

%

G_0 =k_0/((s+1)*(s+3)*(s+b))

%

% Darstellung der Nyquist-Ortskurve in Bild 1

%

figure(1) %
nyquist(G_0) E
hold on :
figure(2) Achtung: Die Funktion margin Gberpriift E

margin(G_0) nicht, ob G_0 stabil ist !!!
held on
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| DarviBngetormen |

1 m
G(s):b°+b1 S+--+b_-S

Ubertragungsfunktion (5)

- - (Polynomform)
a,+a,-S' +--+a, S
. 1_(5_ n;)
G(s) + = (Pol-Nullstellen-Form)
a _
) F_(S_ ;)

Jw

[ R O

M
o/

Das Pol-Nullstellen-
Bild beschreibt eine
Ubertragungsfunktion
bis auf den Faktor
h./a, vollstandig !!

sl # 3
O

Nullstellen I
Pol- Nullstellen-Bild I X
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_/fR— Fuhrungsubertragungsfunktion

> Y(s)

®
Py,
—~~
2]
~
v
®
()
—~~
2]
~

______________________

GoS) Y(5) = G, (5)-E(s)

T =G ()W) =Y ()
Definition: I _ G, ()W(s) - G, ()Y (5)

Die Filhrungsiiberiragungsfunktion G,,(s) gibt die Wirkung der
FUhrungsgrof3e W(s) auf die Regelgrolde Y(s) an. Fur den
Standard-Regelkreis berechnet sie sich durch:

CY(s) Gl
Wi(s) 14 Gy{s)

YE+G,()]=G,()W(s) = | Gw(s)

Filhrungsverhalien: | Y(S) =G, (s)-W(s)

Y()=WE) = G, (s)=1

Regelungsaufg
x5
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_/fR— Storubertragungsfunktion

. ... .- e z(s)
i > Gg(s) > Gg(s) %—L—’ Y(S)

______________________ Y(s) = Z(s) = G,(s)- Y(s)

. Go(S)
Definition: I Y (s)[1+ G, (s)] = Z(s)

Mit der Storiibertragungsfunkiion G,(s) lassen sich die
Wirkungen der externen Stérungen Z(s) auf die Regelgrol3e Y(s)
berechnen. FUr den Standard-Regelkreis lautet sie:

Y(s) 1

G.(s) =

Z(s) 1+ Go(s)

Storverhalten: | Y(S) =G, () Z(s)
Y(s)=0 = G,(s)=0

Regelungsaufgabe:
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_IfR_ PT,-System: Pole und Zeitverhalten

| K
PT,-System: I G(S)—1+8T1

Nullstellen: Keine

Polstelle: s, =——

Ein System reagiert
um so schneller, je
weiter entfernt sich
ein Pol von der
Imaginarachse
befindet.
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_/fﬁ PT,-System (komplexe Pole)

Differentialgleichung:l éﬁ(t} + i—Dy(t)—l—y(t):Ku(t)
0 0
K

Ubertragungsfunktion:' Glo) = 2D

Ll.-’.:. LL"]

Pole: Aus s°+2Da@s+a; =0 folgt

2
5., = /(D@ )? + @2 (L- D?) = o, = —Da, + w,N D* -1
4] Fir D < 1 ergibt sich:
®Wo 1 — — T~
T‘%Q -
HaN; _ |

b) und fur D =0:

2

<

J
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| cos = wwo — DJl FirD=1ergibt sich: |5, =5, = _a)oI
DLL-’D a -




1I/R Komplexe Zahlen (1)
Kartesische Koordinaten I | GauRsche Zahlenebene I
m 4

Z=X+]y

Darstellung als Zeiger (Vektor) in
der komplexen Zahlenebene
(Gaul3schen Zahlenebene).

Polarkoordinaten I Exponentialform I

Aus der Eulersche Identitat

Z:‘Z‘(COS(P+jSin(P) ej(P:COS(P+jSin(pI
folgt ZZ‘Z‘ej(P =|z|e

x5
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I/R Komplexe Zahlen (2)

Addition und Subtraktion I Multiplikation I

L+ 24, = (X1 + jy1)+(X2 + jyz) L, L, = (Xl + jyl)'(xz + jyz)

- — I . o
:(X1+X2)+ J(y1+y2) =€ L€
BES
. Jim
JIm z, ¥, r, e i@ 4
ryele
K 2 ¥, ed?
— e — 2z > hRe
\ Re ¥
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