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Vorraussetzung SRT — Ausblick RT

— Grundprinzip der Regelungstechnik;
— Laplace-/Frequenzbereich s = a + iw ;
— Stationdrverhalten t — oo ;

— Stabilitat (Pollage, Algebraische Kriterien).



Wiederholung SRT

1. Aufgabe - Gegeben ist folgendes Blockschaltbild:

G4 !
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1.1 Bestimmen Sie die Ubertragungsfunktion Gy des offenen
Regelkreises, Go(s) = Y(s)/E(s), aus dem Blockshaltbild.

Gs

Gegeben sind folgende Einzeliibertragungsfunktionen: G;(s) = K,
Go(s) = G3(s) = Gu(s) = Gs(s) = s, wobei K, #£ 0.

1.2 Bestimmen Sie alle Nullstellen von Gy.
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Wiederholung SRT
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Wiederholung SRT
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Wiederholung SRT

1.3 Ist die Ubertragungsfunktion Gy stabil?

Im Folgenden wird der geschlossene Regelkreis betrachtet

W E Y

'T » Go >

1.4 Betrachten Sie des Weiteren das Ubertragungsglied G; als P-Regler,

Gi(s) = K,. Kann man den geschlossenen Regelkreis mit einem P-Regler
stabilisieren?
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Wiederholung SRT - Asymptotisch Stabilitat

Definition 3.1 (Stabilitit)

i) Eine Ruhelage eines dynamischen Systems heifit ( asymptotisch) stabil, wenn das
System nach Auslenkung aus der Ruhelage selbsttéitig in die Ruhelage zuriickkehrt
(Bild 3.2).

= ®)

a) b) c)

Bild 3.2: Stabilitit von Ruhelagen
a) stabile Ruhelage  b) instabile Ruhelage  c¢) indifferente Ruhelage

Fiir lineare Ubertragungssysteme folgt:

Genau dann asymptotisch stabil, wenn fiir die Wurzeln (Polstellen der
Ubertragungsfunktion) seiner charakteristischen Gleichung gilt:

Re{pi} <0, i=1,...,n
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Wiederholung SRT - Hurwitz Kriterium

Hurwitz Kriterium fiir Nennerpolynom

P(s) = aps" + g, 18"t ...+ a;s+ ag (1)

1. Bedingung: alle a;,i =0, ..., n sind vorhanden und haben das gleiche
Vorzeichen:

2. Bedingung: Hurwitzdeterminante H,_; sowie alle ihre
Hauptdeterminanten H;, i =1,...,n — 2 sind positiv.
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Wiederholung SRT

1.3 Ist die Ubertragungsfunktion Gy stabil?

Im Folgenden wird der geschlossene Regelkreis betrachtet
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1.4 Betrachten Sie des Weiteren das Ubertragungsglied G; als P-Regler,

Gi(s) = K,. Kann man den geschlossenen Regelkreis mit einem P-Regler
stabilisieren?
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Wiederholung SRT
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Wiederholung SRT
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Wiederholung SRT

HM\M‘A—Q,—\LV"\,&U\WM\/ g \AAA&L\’\AV\?% Vow W omw dr

> P-Raglen Komn dus 3%¢b2mmwx D—QWM
gkgw&lv.w\u/\ A

_I/R- Victor Cheidde Chaim, UniBW - LRT 15 Regelungstechnik 10



Vorschau Ubung 2

In Ubung:

e Aufgabe 2.1: Skizzieren von Bodediagrammen,;

e Identifizierung von Ubertragungsfunktionen aus Bodediagrammen
und Ortskurven;

e Zerlegung von Ubertragungsfunktionen.

Wenn Sie noch Fragen haben: victor.chaim@unibw.de
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