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@ Alle GroBen am stationaren Betriebspunkt berechnen

@ Tangente anlegen: Ableiten an der Stelle:
FL,Ndei|x0-Ax mit Ax = Kleinsignal
X

@© stationéres Block Eingangssignal einsetzen.
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PT, - Strecke NICHT Schwingungsfahig

Integrierende Strecke ohne Verzdgerung
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F.S‘(S):

- Bleibende Regeldifferenz

schneller
- K, eventuell begrenzt

- VergroBerung von KP=>xd(OO) kleiner und RK wird




| - Regler

- Stationar genau (alle Regler mit | Anteil)

- Insgesamt Strecke + Regler evtl. Schwingungsfahig

- VergréBerung von K, macht RK schneller, verringert aber
die Dampfung
= Kompromiss: K, so wihlen, dass D=0,5...1
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> Dynamische Kompensation durch T, =T,

> Bei mehrfachen T kompensation der groBten Zwitkonstante
> VergroBerung von K, macht den RK schneller ohne

Uberschwingen, verringert aber die Dampfung
PD — Regler
F,=K, (14T, s) idealer PD - Regler
1+T,-s
Fe=K, 1+Tps
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realer PD- Regler| 7'\, : Vorhlatzeit

T,~0,1..0,2-T, : Zeitkonstante

> Stationar wie P- Regler

> Schnell

> Anfangs groBes
Stellsignal

> Nicht Stat. Genau

> verstarkt Rauschen,
vorallem fur kleine T
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PID — Regler
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> Stationar genau
> Dynamische Kompensation beider Streckenpole

STABILITAT VON REGELKREISEN

> Alle Losungen der Charakteristischen Gleichung missen in
der linken S-Halbebene liegen

Hurwitz

> Algebraisches Verfahren, liefert nur JA/NEIN Aussage

€@ Char Gl. Aufstellen und in Polynomform bringen:

a,s"+..+a,+a,=0

@ 1. Hurwitzbedingung tiberpriifen:

> Alle Koeffizienten a, bis a, mussen von 0 verschieden
sein und mussen das selbe Vorzeichen haben.
Wenn nicht = RK instabiel! Wenn erfiillt=2. HW Bed.

6 2. Hurwitzbedingung:

> Alle Hurwizudeterminanten mussen goBer O sein!

H,=a,>0
a, as ds _|ar az
H,= >0
a, a, a, a, a,
H=(0 a, a
0 b= a, as das
a, a _
. 0 2 H3— a, a, a4>0
0 a, a

und soweiter...
Q Komplette Antwort mit Bedingungen (z.B. K<x) schreiben
Nyquist verfahren
> Voraussetzung f. Vereinfachtes Nyquist: RK muss stabil sein,
bis auf héchstens ein Doppelpol im Ursprung
> Der geschlossene RK ist stabil, wenn der kritische Punkt -1
links der Ortskurve von Fo(jw) liegt
> verallgemeinertes Nyquist: 7, Anzahl instabiler Pole
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®, = = Kritische Frequenz
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o ,= Durchtrittsfreq.
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Berechnung von

1. Ogpr Im{F0<j°3KR1T)}=0:>wKR1T

2. Kppayp @ Char. GLN (s)+Z,(s)=0=Hurwitz
oder:  Kpypr=Apnp Kp
3. 0 & Ko i F g =Nojo )+ Zo(jog) | Kp=K o
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2 Unbekannte, 2 Gleichungen — Gleichungssystem |6sen.



