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Positionsregelung eines Hubschraubermodells

1. Streckenübertragungsfunktion aus der Sprungantwort

FS(s) =
8

s2+0,1s+4

2. P-Geschwindigkeitsregelung

KR =
2

KS ω0
FS2(s) =

KR KS ω20
(s+ω0)2

3. PI-Positionsregelung

KP =
1

2KR KS
TN =

1
ω0

Übertragungsfunktion der realen Strecke

FS(s) =
12000

s2+0,037s+5,1
(KS = 2353, ω0 = 2,26)

Reglereinstellung:

KR = 3,8 ·10−4 TD = 0,1 TN = 0,44 KP = 0,56

Füllstandsregelung am Dreitanksystem

1. Differentialgleichung A · ẋ(t) = K · y(t)−Qab

2. KI = K/A

3.

4.

Fo(s) = KP
1+ sTN
sTN

KIS
s

TNs2+KPKITNs+KPKI = 0 Doppelpol heißt Diskriminante gleich Null.

KP =
4

KITN

FW (s) =
4(1+ sTN)

T 2N s2+4TNs+4
=

1+ sTN(
1+ sTN2

)2

FZ(s) = − KIT 2N s
T 2N s2+4TNs+4
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Übertragungsfunktion der realen Strecke

FS(s) =
1
150s

KP = 30 TN = 20

Schweberegelung

1.

! "
#

" $ #

" $ %

& ' ( % ) * + , - . ' / 0 ,
1 / % 2 * , . ' / 0 ,

3 * 4 + 5 ) , - . ' / 0 ,

6 6

2.

Fm(I,X)+mẌ = m ·g Kräftegleichgewicht

L İ+R I = U Spule als RL-Glied
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3. Linearisierung und linearisiertes Blockschaltbild

Fm(I,X) = Km
I
X2

fm =
Km
X20

i−2Km I0
X30

x
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