4.6.3 Anwendungsbeispiel: Fahrzeug-Geschwindigkeitsregelung

Aus Strukturbild auf Beiblatt 16 mit Az = AM ,, + %Aa& (vel. Abschnitt 2.5).
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1. Einfiihrung eines unterlagerten Drehmomentregelkreises zur Ausregelung der AM , -

Storungen, sofern Antriebsmoment als HilfsregelgroBe y,, durch Messung verfiigbar.
Dabei wegen [-Verhalten der inneren Teilstrecke P-Regler ausreichend.
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2. StorgroBenaufschaltung zur Kompensation des A¢, -Einflusses, wobei Ac, liber
Navigationssystem (oder Stor-Beobachter) gegeben ist.
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3. Uberlagerte PI-Geschwindigkeitsregelung zur Sollwertfolge.
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resultierendes Zeitverhalten: siehe Beiblatt 21/1-21/5



V. Realisierung von Reglern

5.1 Analoge Realisierungen

5.1.1 Regler ohne Hilfsenergie (meist P-Regler)

Beispiele: siche Beiblatt 24/1 und 24/2

5.1.2 Regler mit Hilfsenergie (alle Reglertypen)
Gemeinsames Grundprinzip:

Aufbau als riickgekoppelter Verstirker
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fiir |VF, (s)F,(s)| >>1, z.B. durch V>>1

Beispiele fiir pneumatische und elektronische PI-Regler: siche Beiblatt 24/3
Elektronische Regler:
e Operationsverstarker: u , = Vu, mit V>>1 (1)
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.... Laplace-Transformation und Elimination von I(s)=>
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