4.5 Reglerentwurf fir die Vorlesungsbeispiele

45.1 Fahrzeug-Geschwindigkeitsregelung

F.(s) = S ik, mit T, =0,3sec <<T, = 30sec
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Strecke mit I-Glied in F,,(s), d.h. stationdre Genauigkeit ist bereits gesichert > Regler ohne
I-Anteil ausreichend.
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=>» RK ist bei obiger Einstellung stabil.
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Dabei: t, =t =3T =130sec,denn T = \/% =/2T, =43sec  (vgl. Beiblatt 21/1)

Fir schnelleres Einschwingen bei gleichbleibender Dampfung Ubergang zum
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Wabhl gleicher Dampfung bei P-Regelung, d.h. D :%\/E 2>V :Zi.
T

=> Auch hier F,(s) mit P-T,-Verhalten, wobei T = \/Vz und D =

Damit ist wie bei der P-Regelung die Stabilitét gesichert und es gilt:

T= \/ET = O,]A/ETZ = %TP—Re gelung !

Also: Bei gleicher Dampfung hier PD-Regelung im Fuhrungsverhalten 10x schneller als die
P-Regelung (siehe Beiblatt 21/1).

Storverhalten bei P- und PD-Regelung
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Die langsame Zeitkonstante T2 bleibt trotz Wahl TR=T2 im Storverhalten der PD-Regelung
wirksam=>» Im Stdrverhalten geringere Verbesserung der Ausregelzeit als im
Fuhrungsverhalten (nur Faktor 4). (vgl. Beiblatt 21/1)

Stellgrolienverléufe der Regelungen und Simulationen mit nichtlinearen System: siehe
Beiblatt 21/2-21/4.

4.5.2 Raumtemperaturregelung
Mit P-Regler ist die Forderung nach max. 5% bleibende Regeldifferenz nicht erfillbar
(siehe Abschnitt 4.1).

Zur Sicherung von stationarer Genauigkeit: Ubergang zum
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Pl-Regler: mit F;(s) = kg

1+Tgs Kk Tr=T

> R, (s)=F.(5)F.(s) =k, e Fo(s)=\ée"T‘5 mitV = kK,

kr-Festlegung tiber VVorgabe der Phasenreserve ¢r, z.B. r=45° (da hier primar
Storungsausregelung von Interesse).
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Damit gilt: V =—<V,, = % (siehe Ubungsaufgabe 6.2)
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=>» RK-Stabilitat ist gesichert!



