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Teil I: Aufgaben 2 Die Regelstrecke

Aufgabe 2.14

Gegeben ist das nachfolgend dargestellte elektrische Netzwerk. Eingangsgrofie ist die Spannung

Ue, Ausgangsgrolie die Spannung ua.
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a) Um welchen regelungstechnischen Systemtyp handelt es sich (Kurzbezeichnung)?

b) Geben Sie den Proportionalbeiwert des Systems an (incl. Einheit).

Aufgabe 2.15

Gegeben sei nachfolgende Sprungantwort einer P-T,-Regelstrecke bei einem Eingangsgrofen-
sprung der Hohe Ay = 1.
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a) Ermitteln Sie Proportionalbeiwert, Verzugszeit und Ausgleichszeit der Strecke.

b) Beurteilen Sie die Regelbarkeit der Strecke anhand der im Anhang angegebenen Tabelle.
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Teil I: Aufgaben

2 Die Regelstrecke
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Aufgabe 2.35

Welche Eingangssignaltypen (Testsignale) werden in der Regelungstechnik haufig zur Analyse des
dynamischen Verhaltens der Regelstrecke benutzt?

Aufgabe 2.36

Wie ist der mathematische Zusammenhang zwischen Impuls-, Sprung- und Rampenantwort einer

Regelstrecke?

Aufgabe 2.37

Nennen Sie Beispiele fur Energiespeicher in einem ...

e ... mechanischen System
e ... elektrischen System

o ... Strémungssystem

e ... thermischen System

Aufgabe 2.38

Nachfolgende Grafik zeigt die vier Klassen linearer Ubertragungsglieder:
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Teil I: Aufgaben

3 Regelungen mit PID-Reglern
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Aufgabe 3.36

Nachfolgende Grafik zeigt die Struktur eines (technischen) PID-Reglers. Tragen Sie in die leeren
Boxen die entsprechenden Reglerparameter bzw. Formelzeichen/Formeln ein!
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Aufgabe 3.37

Nachfolgende Grafik zeigt die Flllstandsregelung eines Behalters (ber einen mechanischen P-
Regler (Hebel) fur zwei unterschiedliche Positionen des Hebel-Drehpunktes. Erlautern Sie, wie
sich diese Position auf den Proportionalbereich des Reglers auswirkt!
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Teil II: L6sungen 2 Die Regelstrecke

Aufgabe 2.21

a) Nachfolgende Grafik zeigt die Ermittlung der Strecken-Kennwerte. Mit Hilfe der Wendetan-
gente ergibt sich fiir die Verzugszeit

T, = 4 sec
und fir die Ausgleichszeit
T, = 44 sec — 4 sec = 40 sec.

Fir den Quotienten aus beiden Zeiten erhalt man

T, 4

T_b - E = 01,
d. h., die Regelstrecke ist gut regelbar.
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b) Aus TT—” = 10 ergibt sich aus der Tabelle des Wendetangenten-Verfahrens fiur y ein Wert von 0.6

und flr 7;—” ein Wert von 2.15. Damit ergibt sich fir die erste Zeitkonstante ein Wert von
1

T_b

T, = 515 = 18.6 sec.

Fur die zweite Zeitkonstante ergibt sich damit ein Wert von
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Teil II: L6sungen 3 Regelungen mit PID-Reglern

Aufgabe 3.30

Nachfolgende Grafik zeigt die Ermittlung der Kennwerte. Es ergeben sich folgende Werte:

T, = 4.5sec, T., = 18 sec
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Die bleibende Regeldifferenz ey, betragt 0 (Pl-Regler).
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Aufgabe 3.31

Nachfolgende Grafik zeigt die Ermittlung der Vorhaltezeit fir die drei Falle. Nach Ablauf der Vorhal-
tezeit liefern P- und D-Komponente des Reglers jeweils denselben Stellgrofienanteil. Es ergeben
sich folgende Werte:

1) Ta=2sec 2) T¢4=15sec 3) Tq4=0.5sec
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Teil II: L6sungen 7 Digitale Regelung

Einstellregeln nach Chien, Hrones und Reswick fur Strecken mit Ausgleich

mit Uberschwingen

Stérung Flhrung

Kpr =0.71 Ty Kpr =0.71 Ty

. PR Kes T PR Kes T
Kpr =0.71 Kpr =0.59

. PR™ KPS' Te PR™ KPS‘ Te
T.=23T, T=T,
Ker=1.2 Ty Kpr =0.95 Ty

PID PR Kps Te PR™ Kps Te
T.=23.T, T.=1.35.T,
T4=0.42-T, T4=047-T,

ohne Uberschwingen

Storung Flhrung
Pl Kpr = 0.59 Ty Kpr =0.34 Ty
PR™ Kps:Te PR™ Kps:Te
Ti=4T, 1= 27,
Kpr =0.95 Ty Kpr =0.59 Ty
A PR™ Kps'Te PR™ Kps:Te
Ti=24T, = T
T,=0.42.T, T,=05T,

mit Uberschwingen

Fuhrung

P
Kpr =0.71 Kpr =0.71
PR Kis T PR Kis Te
Pl Kpr =0.71 ! Kpr =0.59 L
PR Kis Te PR Kis Te
Ti = 23Te TI = o
Kpor = 1.2 ! Kpr = 0.95
PID PR " Kis Te PR Kis To
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