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5.

6.

Vorgehen bel der Systemanalyse

Modellierung eines Systems

Untersuchung der Linearitat, evtl.Linearisierung
Uberfiihrung in ein Ein-Ausgabe System (State Space)
Experimentelle Ermittlung des Sin-Erregungsverhaltens
Konstruktion der Ortskurve des Frequenzganges (Nyquist)

Ermittlung der Pole der Ubertragungsfunktion

7. Aussagen Uber die Stabilitat des Systems

Das Vorgehen kann analytisch tber die Differentialgleichung
bzw. die Kenntnis der einzelnen Ubertragungsglieder oder
experimentell durch Messungen am System erfolgen.
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Ortskurve des Frequenzganges

X, SIN((w—@)*t) =G* X, sin(ow™*t)

Amplitudengang A(w) = X,/ X,
Phasengang o¢(w)
LogAmplitudengang A, =20*log(A)

Beispiel
A=0.28 =>log(0.28) = —0.553
A, =20log(A) =-11.06
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Linear System : Bode Plot
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Verhalten linearer Regelkreise

Storung Z RegelgroRe Y

—

T Regler - Stellglied |- Regelstrecke | —| Messglied

Signal UR StellgroRe U

Gy, *7(s) + Gg *Ggy
1+Gg*Ggy,) 1+Gg*Ggy,)

Y (s) = W (s)

G,, =Ubertragungsfunktion fur Stérverhalten
G, =Ubertragungsfunktion fiir Stellverhalten
G, =Ubertragungsfunktion flir Reglerverhalten



Verhalten des offenen Regelkreises

R(s) = L = dynamischer Regelfaktor

(1+Gg *Ggy )
GR *Gsu — Go

Ubertragungsfunktion des offenen Regelkreises

r Regler - Stellglied |- Regelstrecke — Messglied T»

X, (S) «
Goffen (S) = X (S) - GR Gsu - Go

e



Verstarkung des offenen Regelkreises

Das Verhalten des offenen Regelkreises
lasst sich oft beschreiben durch

K 1+ Bs+..6.s"
Go (S) — k0 +* 181 /Bm — e TS
s l+aoS+..a, S

K, =Ky * K =Verstarkung des offenen Regelkreises

k =0 Proportionales Verhalten, P-Verhalten
k = 1 Integrales Verhalten, I-Verhalten
k = 2 doppelt-integrales, 12-Verhalten



Stablilitat linearer Regelkreise

Aus der Nyquist-Kurve des offenen Regelkreises

l&M3t sich die Stabilitat des geschlossenen Regelkreises
erkennen.

Dazu aber mehr Hintergrundwissen :
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