D. Rusiti - Regelungstechnik 2 (Prof. Dr. Graf)

UBUNG 1 - Dynamische Kompensation
Aufgabe 1

Vorsicht: diese Aufgaben wurden vor der Besprechung der Losungen in der Vorlesung
von mir gerechnet und online gestellt. Fiir die Korrektheit derselbe tibernehme ich keine
Haftung.

1.
Fu (s) = Kr(1+Tws) , 2 Ty =4
Tns (I+s)1+4s)
2.
Fo (s) = 2Kr _ Kr
4s(I+s) 2s(1+s)
3. 1+Fo (s)=0
KP 2
1+ = > 2s(1+s)+ Kr=0 s+s+05Kr=0
2s(1+s)
Koeffizientenvergleich mit: s* +2Dwos +wo” =0
2 wo=0.5 und Kr=0.5
4.
1
F 1 1 1
FW (S) — O(S) — 45(1';S) _ _ _ _ i
1+ Fo(s) 1+ 4s(1+s)+1 4s +4s+1 (1+2s)
4s(1+s)
=z
_ (1+5)1+4s) -2 -8s
Fz(s) = 1+4s 2 B 1+4s  45(1+s)1+4s)+1+4
1+05-25 (+5)(1+4s)+ 25 Ast+s)(A+4s)+1+4s
4s  (A+s)(1+4s) 4s

—8s
(1425)*(1+4s)

Polynomdivision + Polstellensuche:  Fz (s) =

5. Bleibende Regeldifferenz bei einem Sprung:

xp(©)=0(t)1-Fw(s=0))=0()(1-1)=0
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6. Bleibende Regeldifferenz bei dem Rampensignal to(¢):

Partialbruchzerlegungergibt:iz';z=_—4+i2+ 8 + 4 .
s° (1+2s) s 57 2s+1 (s2+1)

Riickstransformation ergibt: ¢(t) = -4 +1 -8 + 4te™*
Grenzwertbildung ergibt: limg(r) =4+~ 8™ +4te™ " =1t -4
1=>
2> xp(o)=t-(t-4)=4

Bleibende Regeldifferenz im stationdren Zustand entspricht der Nachstelltzeit Tn=4 des
Reglers (= ,Schleppfehler”)

Aufgabe 2
1. Stationare Verstirkung
Fo (s=0)= 2 _05 Frem(s)= Kr (1+Tns)(1+Tvs)
4 Tns
2. Fs(s)= ! > Fa(s)= ko4 9A+055)
(1+5)1+0.25s)(1+0.5s) s
(Man kompensiert hochste Zeitkonstanten!)
2Kp . .
3. Fw(s)= —> Charakteristische Gleichung:
s(s+4)
1+ 2K =0 > s*+4s+2Kr=0
s(s+4)
> 2Dwo=2 @o=2+2 und Kr=4
4,
8
Fu(s) = s(s+4) _ 8 - 8
148 s(s+4)+8 s +4s5+8
s(s+4)
Aufgabe 3
1 Fa(s)= Kr (I+Tns)(1+Tvs)
sTn(1+ sTp)
2. FS(S) = ! -2 Tn=3 und Tv=1
1+s)A+3s)(1-25)
3. Tp << Tn, Tv (Z.B. Tp = 0,2)
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