der Bundeswehr
Universitdt jQ Miinchen ﬁ

Regelungstechnik

3. Ubung

Victor Cheidde Chaim
30. Januar 2023

Universitat der Bundeswehr Miinchen, LRT-15 Institut fiir Steuer- und Regelungstechnik



Aufgabe 2.2

2.2 Aufgabe (Klausuraufgabe HT 2013). Stellen Sie fest, zu welcher
der angegebenen Ubertragungsfunktionen das dargestellte Bode-Diagramm
gehort. Geben Sie dazu fiir 5 der 6 Fille jeweils ein Merkmal der Ubertra- Amplitude Phice
gungsfunktion und ein Merkmal des Bode-Diagramms an, die nicht mitein- e arg G/ Grd e
ander vertraglich sind. I
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Aufgabe 2.3

2.3 Aufgabe. Gegeben sind einige Ortskurven von PT1- und PT2-Systemen,
d.h., v,( >
A K viv K

R TR i vy ey (2R /(:\7,/ b= ﬂ

jeweils fiir nichtnegative Frequenzen. Dabei sind K, wp und d Parameter
(K #0,wy #0,d>0).
Identifizieren Sie die PT1- und die PT2-Systeme und bestimmen Sie jeweils QL w\ =
die Parameter K und d sowie das Vorzeichen von wy. (Hinweis: K zuerst }S

bestimmen.)
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Aufgabe 2.3

2.3 Aufgabe. Gegeben sind einige Ortskurven von PT1- und PT2-Systemen,

d.h., i G)(sm\ - ,1 + 12_ g -W — (A)L

G(s) K bzw. G(s) K

it
= = 3 S z—
1+ s/wy 1+ 2ds/wy + (s/wp)? W o °
jeweils fiir nichtnegative Frequenzen. Dabei sind K, wp und d Parameter

(K #0,wy #0,d>0).

7~
Identifizieren Sie die PT1- und die PT2-Systeme und bestimmen Sie jeweils (.L\S A —)f&\'S” A&B =
T (Dwa

die Parameter K und d sowie das Vorzeichen von wy. (Hinweis: K zuerst
bestimmen.)
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Aufgabe 2.3

G plwel) = jem
2.3 Aufgabe. Gegeben sind einige Ortskurven von PT1- und PT2-Systemen, /3// 'Z’D

d.h.,
K K
G(s) = bzw. G(s) = ,
(s) 1+ s/wp (5) 1+ 2ds/wy + (s/wp)?’ C ’ V/ = - \ Lé
jeweils fiir nichtnegative Frequenzen. Dabei sind K, wp und d Parameter = j\

(K #0,w #0,d>0). —— _
Identifizieren Sie die PT1- und die PT2-Systeme und bestimmen Sie jeweils , "N ({\U 03
die Parameter K und d sowie das Vorzeichen von wy. (Hinweis: K zuerst T f s _/_QA\S'DK_J

bestimmen.)
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Phasenminimumsysteme

Definition 2.1:

sind Systeme ohne Totzeit,
deren rationale Ubertragungsfunktionen nurund

(Nullstellen in der s-Halbebene haben.
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AllpaBBsysteme

Definition 2.2

Allpafisysteme sind Systeme, die fiir alle Frequenzen den konstanten Amplitudengang
|G(jw)| = 1 haben. O
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Aufgabe 2.4

Zerlegen Sie die folgenden Ubertragungsfunktion jeweils in ein
AllpaBsystem und ein Phasenminimumsystem:

0 o&="57

(ii) G(s):(:t;)

) o= e
(i) G(s)= DTS +175 4 5)

(s +1)(s?> —5s + 17)

_I/R- Victor Cheidde Chaim, UniBW - LRT 15 Regelungstechnik WT 2023 7



Aufgabe 2.4

Zerlegen Sie die folgenden Ubertragungsfunktion jeweils in ein
AllpaBsystem und ein Phasenminimumsystem:
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Aufgabe 2.4

Zerlegen Sie die folgenden Ubertragungsfunktion jeweils in ein
AllpaBsystem und ein Phasenminimumsystem:

N
NS
) C(s+ D)7
(i) 6(s)= ) gsz
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Aufgabe 2.4

Zerlegen Sie die folgenden Ubertragungsfunktion jeweils in ein
AllpaBsystem und ein Phasenmini‘mumsyste}\m.: JUSEEN IV Vel
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Aufgabe 2.4

Zerlegen Sie die folgenden Ubertragungsfunktion jeweils in ein

AIIpaBsystempiJnf ein Phasenminimumsystem: U uidk Pl
P UN - \ed 72
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