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Leistungsumfang 6.3

Leistungsumfang

Das WIinFACT - Modul SUSY (Simulation und Synthese im Zustandsraum)
ermdglicht die Behandlung von EingréRensystemen in Zustandsraumdar-

stellung

T5+du,

X=Ax+bu, y=c
die gegebenenfalls iber einen linearen Zustandsregler der Form

u=—kTx+vr

zu einem geschlossenen Regelkreis erganzt werden kénnen. Dabei sind:

A die Systemmatrix des offenen Kreises

b der Eingangsvektor

c der Ausgangsvektor

d der Durchgriff

Xo die Zustandsgréfien zum Zeitpunkt t =0

\ der Vorfilter, der dafir sorgt, dass die Ausgangsgrofie im
stationdren Zustand mit der FiihrungsgroRe tbereinstimmt

k der Ruckfuhrungsvektor (Regler)

Der betrachtete Zustandsregelkreis weist demnach folgende Struktur auf:

Geschlossener Zustandsregelkreis

WIinFACT 6 - Dokumentation Release 1.0 O Ingenieurbtiro Dr. Kahlert 1991-2001



6.4 6

Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

SUSY erleichtert Ihnen die Arbeit durch folgende Merkmale:

Einfache und ubersichtliche Eingabe von Systemen
Parallele Bearbeitung mehrerer Systeme

Darstellung der Simulationsergebnisse durch Trajektorienfeld, Ein-
zeltrajektorien oder Zeitverlauf

Schnelle Umschaltung zwischen geschlossenem und offenem Regel-
kreis

Eigenwertermittlung von offenem und geschlossenem Regelkreis

Synthese von Reglern durch Riccati-Entwurf, Polplazierung oder
manuelle Reglervorgabe

Dokumenterzeugung iber die Reglersynthese im ASCII-Format

Nachfolgend werden alle Mdglichkeiten von SUSY am Beispiel

0 -6 0
z'(t):al _553_«@%%2%1«), y=(2 0)x®+(5)mE)

erlautert.

Systemein-/ausgabe

In diesem Abschnitt werden Sie mit den verschiedenen Mdéglichkeiten zur Sy-
stemeingabe vertraut gemacht. Dabei wird auf die manuelle Eingabe und die
Eingabe durch Transformation einer Ubertragungsfunktion eingegangen. Im
Abschnitt Systemausgabe werden die Mdglichkeiten der einzelnen Ausgabe-
formen besprochen.
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Systemein-/ausgabe 6.5

Systemeingabe

Manuelle Systemeingabe

&

Bevor Sie in die manuelle Eingabe gelangen, miissen Sie ein neues Anzeige-
fenster in SUSY 06ffnen. Betétigen Sie dazu den Menupunkt DATEI | NEU oder
die entsprechende Schaltflache der Werkzeugleiste. AnschlieBend kann uber
DATEI | SYSTEM MODIFIZIEREN das System im folgenden Dialog eingegeben
werden. Um unser Beispielsystem einzugeben, mussen Sie zunéchst die Sy-
stemordnung auf zwei erhdhen. AnschlieBend sind die bendtigten Felder an-
wahlbar. Nach der Eingabe sollten Sie Ihr Zustandsraummodell durch Betati-
gen der Schaltfliche ZRM-Datei speichern speichern. Das Laden und Spei-
chern innerhalb des Dialoges bezieht sich nur auf das Zustandsraumsystem
selbst. Ein Laden bzw. Speichern aus dem Menil (DATEI | SYSTEMDATEI OFF-
NEN bzw. DATEI | SYSTEMDATEI SPEICHERN und DATEI | SYSTEMDATEI SPEI-
CHERN UNTER) oder der Werkzeugleiste speichert dagegen auch

¢ die zuletzt verwendete Reglerentwurfsmethode,
¢ die Parameter der Entwurfsmethoden und

¢ ob das geschlossene oder offene System zuletzt angezeigt wurde.

System Modifikation B
‘ Systemardnung: |1 jl ‘ 0K |
e i r~Steuervektar b: Abbruch |

=

1 | 1
1H

ZRM-Datei speichem... |
UFK-Datei cffnen... |
<< Zwichenablage |
»» Zwizchenablage |

—Auzgangsvektor o —Durchgriff d:
1 1
7

System-Modifikations-Dialog
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6.6 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

Die Statuszeile zeigt lhnen stets die Ordnung lhres Systems an und gibt Aus-
kunft, ob es sich momentan um das geschlossene oder um das offene System
handelt.

Einlesen von Ubertragungsfunktionen

Uber die Schaltfliche UFK-Datei 6ffnen im Dialog zur Systemmodifikation
konnen Sie Ubertragungsfunktionen in Zustandsraummodelle transformieren.
Sie erhalten dabei die Regelungsnormalform oder auch Frobenius-Form des
Systems. Fiir die ndhere Beschreibung dieser Form sei auf [7] verwiesen.

Systemausgabe

Die Systemausgabe erfolgt in Matrizenschreibweise. Dabei kdnnen Sie im
Dialog Systemanzeige (OPTIONEN | SYSTEMANZEIGE...) einstellen, was bei An-
wahl von ANZEIGE | SYSTEMANZEIGE zu sehen sein soll.

Systemanzeige E2
—offenes System: geschlozsenes System: —
v Spstemmatrix [ Sustemmatriz
[ Eigerwerte [~ Eigenwerte

¥ Biickfuhrungsyektor

Abbruch

Dialog zur Parametrierung der Systemanzeige

Teile des geschlossenen Systems und der Ruckfuhrungsvektor kdnnen nur an-
gezeigt werden, wenn ein Regler fir das System entworfen wurde.
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Simulation 6.7

SUSY - [*.ZRM] [_ O[]
4] Datei Anzeige Speichemn Parameter Skaliening Realer Optionen Fenster Hife |

N2 EE|m s EDDEESe =8 2 e

Offenss System:

e P

Vorfilter v= -0.088888
Ruckfihrungsvektor:

:[—0.699999988079]

k -1

Systemanzeige mit Riickfuhrungsvektor und Vorfilter

Simulation

In diesem Kapitel werden die verschiedenen Mdglichkeiten der Simulation be-
sprochen. Dabei erfahren Sie, welche Parameter, Optionen und sonstigen Ein-
stellungen gewahlt werden kdnnen.

Simulationsparameter
Um die Simulationsparameter andern zu kénnen, missen Sie zunachst zu einer
der folgenden Anzeigen wechseln:
e Zeitverlauf
* Trajektorie

* Trajektorienfeld
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6.8 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY
AnschlieBend ist das Menli PARAMETER aktiv. Wéahlen Sie den Punkt SIMULA-
TION aus, so erhalten Sie den Dialog zum Andern der Simulationsparameter.
Simulationsparameter E2
Simulationsdauer |1|:| I~ max. Stellorofe anzeigen
Anzahl Schritte: Im—ﬂ
Eingangsfunktion:

* Einheitssprung

" identizch Mull

£ Funktion f{t}[1.0

Abbruch |
Dialog zum Andern der Simulationsparameter
In diesem lassen sich verschiedene Eingangsfunktionen, die Endzeit der Si-
mulation und die Anzahl der Schritte (und somit die Schrittweite) einstellen
(zur Definition einer Funktion Uber den Funktionsparser siehe Kapitel 10, Be-
schreibung des Generator-Blocks). Des weiteren haben Sie die Mdglichkeit,
sich den maximalen StellgroRenbedarf bei geschlossenen Systemen ausgeben
zu lassen. Beachten Sie dabei, dass dieser nur innerhalb der Simulationszeit be-
stimmt werden kann.
Zeitverlauf
Die Meniifolge ANZEIGE | ZEITVERLAUF oder das Betatigen der entsprechenden
/] Schaltflache in der Werkzeugleiste simuliert einen Zeitverlauf des gewahlten

Zustandsregelkreises. Je nach Ordnung des Systems haben Sie die Mdglichkeit,
entsprechend viele Zeitverlaufe der ZustandsgroBen anzeigen zu lassen. Dazu
verwenden Sie den Menipunkt PARAMETER | ANZEIGE.

Da wir in unserem Beispiel zwei ZustandsgréRen haben, sind in der Liste der
maglichen Zeitverldufe nur zwei GrofRen eingetragen, von denen nur y ange-
zeigt wird. Bei Systemen hoéherer Ordnung wirde die Liste mit x3 usw. fortge-
setzt werden. Klicken Sie nun in der Liste der anzuzeigenden Zeitverldufe auf
das Késtchen vor x1 und verlassen den Dialog mit OK, so erhalten Sie in lhrem
Fenster die gewiinschten beiden Zeitverlufe.
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6.9

Simulation
Uberschrift I
[ Baster
[~ werzchiedens Linientypen Abbruch |
¥ Legende

anzuzeigende Zeitverlaufe;

@y
O
O 2

Dialog zur Parametrierung des Zeitverlaufs

== SUSY - [CAWFIGAEXAMPLE S\demob.ZRM] [_[a]x]
NEET

T4 Datei Anzeige Speichem Paramster Skalierung Regler Dptionsn Ferster Hilfe

N ES BLEOEEHe o BE 2 e

4000

3000
=10 /

2000

1000

|W\nFAET 98 [Beta+ersion 98.1.1.0) [C) Ingenieurbiira Dr. Kahlert 1930, 98

Zeitverlaufe x; und y des offenen Beispielregelkreises

Dimenzion=2
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6.10 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

Trajektorien

Einzeltrajektorien
Der Meniipunkt ANZEIGE | EINZELTRAJEKTORIE ermittelt eine Trajektorie des
@ Systems. Durch PARAMETER | ANZEIGE kdnnen Sie in dem entsprechenden

Dialog auswahlen, welche zwei ZustandsgréBen bei der Simulation als Tra-
jektorie dargestellt werden.

Anzeigeparameter: E

Uberschrift: I

[ Baster Abbruch

Eoordinatenachzen:

"2 =

Dialog zu Parametrierung von Trajektorienanzeigen

Trajektorien werden in drei verschiedenen Farben dargestellt:

grin Trajektorie, die bei den Systemkoordinaten zum Zeitpunkt
t = 0 startet

rot selektierte Trajektorie (siehe Trajektorien auswéhlen)

blau sonstige Trajektorie

Trajektorienfelder

Trajektorienfelder erzeugen Sie durch die Mentoption ANZEIGE | TRAJEKTO-
RIENFELD, wobei Sie zwei weitere Moglichkeiten haben:

1. DURCH TRAJEKTORIE IN T(0): Es wird eine Trajektorie simuliert, die
die Koordinaten des System zum Zeitpunkt t = 0 als Anfangspunkt hat.
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Simulation 6.11

- Diese Trajektorie bestimmt das neue Koordinatensystem. Anschlieend

& werden die Startpunkte der Trajektorien so bestimmt, dass sie, im ver-
nlinftigen Abstand zueinander, auf den Réandern des jetzigen Koordi-
natensystems liegen. Diese Einstellung ist auch durch eine Schaltflache
in der Werkzeugleiste erreichbar.

2. AuUs MOMENTANEN KOORDINATEN: Es wird ein Trajektorienfeld in die
vorhandene Koordinatenebene gezeichnet. Die Startwerte der Trajek-
torien liegen dabei auf den Randern des Koordinatensystems.

Trajektorien auswahlen

Es kann winschenswert sein, einige Trajektorien zu selektieren, wenn bei-
spielsweise das Trajektorienfeld zu dicht ist und einige aus diesem geldscht
werden sollen. Klicken Sie dazu einfach mit der linken Maustaste die entspre-
chenden Trajektorien an. Die durch diese Koordinate (genauer gesagt, wird ein
Rechteck von 5x5 Punkten genommen) verlaufenden Trajektorien werden an-
schlieend rot dargestellt. Sie sind somit selektiert.

Trajektorien [6schen

Sie konnen ausgewahlte Trajektorien loschen, indem Sie den Meniipunkt
OPTIONEN | TRAJEKTORIEN LOSCHEN verwenden.

Trajektorien hinzufigen

Klicken Sie den rechten Mausknopf innerhalb einer Trajektorienanzeige, so
wird die Koordinate der Maus als Startposition der Trajektorie verwendet. Die
Anzahl der maximal hinzufiigbaren Trajektorien ist lediglich vom Arbeitsspei-
cher Ihres Rechners abhéngig.

Hinweis: Beim Hinzufligen von Trajektorien wird der Anfangswert (Sy-
') stem zum Zeitpunkt t = 0) auf die durch den Mauszeiger beschriebenen
Y Koordinaten gesetzt.

Richtung von Trajektorien

In manchen Féllen kann es vorkommen, dass die Richtung von Trajektorien
nicht klar erkennbar ist. Aus diesem Grund konnen Sie die Richtung der Tra-
jektorien durch einen Pfeil kennzeichnen lassen. Ist der Menieintrag OPTIONEN
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6.12 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

| RICHTUNG ANZEIGEN markiert, so werden die Trajektorien mit einem Pfeil
gezeichnet. Wird die Markierung durch erneutes Auswahlen des Menipunktes
aufgehoben, verschwinden auch die Pfeile an den Trajektorien. Folgende Gra-
fik zeigt ein Beispiel fiir ein Trajektorienfeld mit angezeigter Richtung.

SUSY - [C:\WFIB\EXAMPLES\Demo1.zrm] [_[Ofx]
] Datei #nzeige Speichen Paameter Skalieung Regler Oplionen Fenster Hife -1&] x|

N HEEAENaEB @0 ®E 2 R

0s
%2
06

ST TS

y / W

02

04
04 02 00 02 0.4 06 08 10 12 1.4 18 18

Dimension=2 |W\nFACT 98 (Beta'ersion 98.1.1.0) [C] Ingeniswbiira Dr. Kahlert 1930, 98 A

Trajektorien mit Pfeilen zur Richtungskennzeichnung

System zum Zeitpunkt Null

Der Systemzustand kann im Zeitpunkt Null von Null verschieden sein. Wollen
Sie etwa Eigenschwingungen bei einer vorgegebenen Anfangsauslenkung si-
mulieren, so setzen Sie die Eingangsfunktion zu Null und geben beim SYSTEM
ZUM ZEITPUNKT ‘0" (unter MenUeintrag PARAMETER) die gewunschte Anfangs-
auslenkung ein.
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Simulation 6.13

|0 OF. I
a
Abbruch |

WEK-Datei offnen... |
WEK-Datei speichern... |
¢ Zwichenablage |
»» Zwischenablage |

Dialog zum Andern der Systemparameter im Zeitpunkt t = 0

Bei den Anfangswerten von x1(0) = 1 und x5(0) = 0.98 erhalten wir fiir unser
Beispielsystem folgenden Zeitverlauf fiir die Ausgangsgrofie:

SUSY - [C:AWFIB\EXAMPLES\demo5 ZRM] [_ O] ]
§9 Datei Anzeige Speichem Parameter Skalieng Regler Optionen Fenster Hife —1@] x|

NeEas BHEDREE S0 ®E 7w

pd

1
. L

o I E—

oo 05 1.0 14 20 25 30 35 40 4.5 a0
Zeit

Dimension=2 |W\nFACT 98 (Beta'ersion 98.1.1.0) [C] Ingeniswbiira Dr. Kahlert 1930, 98 A

Verlauf der AusgangsgroRRe bei einer Simulationsendzeit von 5
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6.14

6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

Reglersynthese

Es wird gezeigt, wie mit Hilfe von SUSY ein linearer Zustandsregler bestimmt
werden kann. Dabei bietet SUSY Ihnen zwei halbautomatische Entwurfsver-
fahren sowie die Mdglichkeit der manuellen Reglervorgabe. Der Vorfilter V
zur Kompensation der bleibenden Regelabweichung wird von SUSY unabhén-
gig von der gewahlten Entwurfsmethode automatisch berechnet und bei der
Simulation beriicksichtigt.

Entwurf durch Polplazierung

Bei der Polplazierung geben Sie zunachst die gewiinschten Eigenwerte (Pole)
des geschlossenen Regelkreises durch REGLER | POLPLAZIERUNG | POL-
STELLEN-EINGABE vor. Dabei hilft Ihnen der folgende Eingabedialog:

Komplexer Wektor E2

Realteil: Ilmaginaerlel 0k I
] a
0 0 Abbruch |

EME-Datei offnen... |
kxk-Datei zpeichern... |
<+ Zwichenablage |
»» Zwigchenablage |

Polstellen-Eingabe zur Polplazierung

Lo —

Bei der Eingabe der Polstellen sollte darauf geachtet werden, dass bei einer
komplexen Polstelle auch der entsprechende konjugiert komplexe Pol angege-
ben werden muss. Vernachlassigen Sie dieses, so erfolgt eine Fehlermeldung.

Nach Eingabe der Pole kann durch REGLER | POLPLAZIERUNG | REGLER BE-
STIMMEN der entsprechende Zustandsregler entworfen werden. AnschlieRend
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Reglersynthese 6.15

kann jederzeit zwischen dem offenen und dem geschlossenen Regelkreis mit

|
Hilfe zweier Schaltflachen in der Toolbar umgeschaltet werden.
th Es soll nun ein Regler fur das Beispielsystem entworfen werden, der die Pole
nach —6+ j10 verschiebt. Der entworfene Regler hat folgendes Aussehen:
11.833
k =
- 3.5

Das nachfolgende Bild zeigt den Verlauf der AusgangsgroRe des geschlos-
senen Regelkreises bei einem Einheitssprung am Eingang.

SUSY - [C:AWFIB\EXAMPLES\demo5 ZRM] [_ O] ]
§9 Datei Anzeige Speichem Parameter Skalieng Regler Optionen Fenster Hife —1@] x|

NeEs BHEDREEee &E 7

AN

oo 05 1.0 14 20 25 30 35 40 4.5 a0
Zeit

Dimension=2 |W\nFACT 98 (Beta'ersion 98.1.1.0) [C] Ingeniswbiira Dr. Kahlert 1930, 98 A

Verlauf der Ausgangsgrofe des geschlossenen Regelkreises

Riccati-Entwurf

Der Riccati-Entwurf minimiert das Giteintegral

J =J’5TQ5+Bu2dt .
1= =
Dabei sind:
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6.16 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

u die StellgroRe

X der ZustandsgréRenvektor

Q die Bewertungsmatrix der ZustandsgrofRen
B die Gewichtung des StellgréRenaufwandes

Die Bestimmung des Reglers erfolgt iterativ durch numerische Ldsung der
vollstdndigen Riccati-Gleichung. Die Parameter 3 und Q sind vom Anwender
vorzugeben. [ muss durch REGLER | RICCATI-ENTWURF | STELLGROREN-
BEWERTUNG festgelegt werden. Je groRer (3 ist, desto weniger Stellaufwand
wird von dem spéter entworfenen Regler benétigt.

Riccati-Entwurf

EBewertung der Stellgroie; I
ak. I Abbruch |

Eingabe der StellgréRenbewertung

Die Matrix Q wird durch REGLER | RICCATI-ENTWURF | MATRIX Q eingegeben.
Die Dimension der Matrix ist durch die Ordnung des Systems vorgegeben und
somit nicht veranderbar.

1 B | oK |
1 0
- E 0 Abbruch |

AT -Dated dffnen... |
WAT -0 atel zpeichern. . |
¢ Zwichenablage |
»» Zwischenablage |

Eingabe der Bewertungsmatrix Q
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Reglersynthese 6.17

Als letzte, nicht im Integral auftauchende Parameter sind die zwei Entwurfs-
parameter

* Anzahl der Iterationen und

¢ Abbruchschranke

einzugeben. Sie sollten nur bei Konvergenzproblemen modifiziert werden.

Riccati-Entwurf E

Anzahl der [terationen: IE :ll
Abbruchzchranke: ID

ok | [am— |

Entwurfsparameter-Eingabe

Nachfolgend soll ein Riccati-Regler fiir das Beispiel entworfen werden. Dabei
sollen folgende Parameter eingestellt werden:

. _ 0
Q=p i

* B=05
* Anzahl der Iterationen: 100

¢ Abbruchschranke: 0.00001
Der resultierende Regler lautet
2
<5
- 2

Es ergibt sich folgender Simulationsverlauf des geschlossenen Kreises:
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6.18 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

SUSY - [C:AWFIE\EXAMPLE S\demo5 ZRM] [_ O[]
Datel aAnzeige Speichem Parameter Skalierung  Bealer Optionen Fenster  Hilfe =7 il
NedasaBEDE s BE 2 R
10
/'—_- ¥
Y /

1]

oo

0

oo 0s 1.0 15 20 25 30 35 4.0 4.5 5.0
Zeit

‘D\mensmn=2 |WmFACT 98 [BetaVersion 98.1.1.0) [C] Ingeniswbiir Dr. Kahlert 1930, 98 A

Verlauf der Ausgangsgrofie des geschlossenen Regelkreises

Manuelle Reglereingabe

Das Menll REGLER | REGLER BEARBEITEN bietet dem Anwender die Mdg-
lichkeit, einen Regler von Hand vorzugeben bzw. nachzuoptimieren.

1-2 OF. I
2
Abbruch |

WEK-Datei offnen... |
WEK-Datei speichern... |
¢ Zwichenablage |
»» Zwischenablage |

Manuelle Reglereingabe
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Verwaltungsfunktionen 6.19

Andert man den im vorherigen Abschnitt entworfenen Regler auf

=

und verlésst den Dialog mit OK, so wird das geschlossene System automatisch
mit dem neuen Regler berechnet. Die Simulation ergibt daraufhin folgendes
Ergebnis:

SUSY - [C:\WFIBAEXAMPLES \demo5.ZAM] [ [O]x]
Datei Anzeige Speichem  Parameter Skalierung  Bealer  Optionen Fenster  Hilfe == x|
NeHaEEdEDlERme ®E 2 R
1
¥
Y

10

D /

oo /

-0

1.0

iki} 0s 10 15 20 25 30 35 40 45 a0
Zeit

Dimension=2 |W\nFACT 98 (Beta'ersion 98.1.1.0) [C] Ingeniswbiira Dr. Kahlert 1930, 98 A

Verwaltungsfunktionen

Maéglichkeiten zur Dokumenterzeugung sowie die Steuerung der Anzeigen sind
Thema dieses Abschnittes.
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6.20 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

Textdokumente

Textdokumente kénnen erzeugt werden, wenn Sie wahrend der Systemanzeige
den Menleintrag SPEICHERN auswahlen. Dabei werden folgende Angaben in
Form einer ASCII-Datei in der von Ihnen angegebenen Datei gespeichert:

¢ Das offene System mit Eigenwerten

¢ Das geschlossene System mit Eigenwerten (falls ein Regler entwor-
fen wurde)

¢ Die Parameter des Reglerentwurfs (unterschiedlich, je nachdem ob
nach Riccati-Verfahren, Polplazierung oder manueller Eingabe vor-
gegangen wurde)

¢ Der Zustandsregler

Nachfolgendes Listing zeigt das Beispiel einer Dokumentdatei nach einem
Riccati-Entwurf.

W nFACT - Wndows Fuzzy And Control Tool s
(© Ingenieurbuero Dr. Kahlert 1998

Dokunentdatei zu: C\tnp\test.doc
erzeugt am 22.09.98 12:21: 26

Zust andsr aummodel | : of f en
Systemmatri x A
0 -6
-1 -5
St euer vekt or b:
0
2

Ausgangsvektor c:
2 0

Durchgriff d:
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Verwaltungsfunktionen 6.21

Ei genwert e des of f enen Systens:
Real teil: I magi naerteil:

Zust andsr aunmodel | : geschl ossen

Systemmatrix A

0 -6
2.99999952316 - 8.99999904633
St euer vekt or b:
0
2

Ausgangsvekt or c:
2.99999976158 - 0. 999999880791

Durchgriff d:
0.5

Ei genwert e des geschl ossenen Systens:

Real teil: I magi naerteil:
- 6. 00000000003 0
-2.99999946895 0

Gitematri x Q

Stel | gr 6Rengewi cht ung Bet a:
0.5

Rickf thr ungsvekt or:
-1. 99999976158
1. 99999976158

Vorfilter V= -0.666666548657
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6.22 6 Simulation und Synthese von Zustandsraumsystemen mit SUSY

Speichern von Kurven

Zeitverlauf speichern

Wird der Zeitverlauf angezeigt, werden bei der Meniauswahl SPEICHERN |
SPEICHERN alle angezeigten Kurven abgespeichert, und zwar in Form

¢ einer SIM-Datei, falls nur eine Kurve angezeigt wird,

¢ einer MXY-Datei, falls mehrere Kurven angezeigt werden.

Die Dateiformate sind im Kapitel 2 Grundlagen im Detail erlautert.

Trajektorien speichern

Sind im aktiven SUSY-Fenster Trajektorien zu sehen, so missen Sie die abzu-
speichernden Trajektorien zundchst selektieren (s. Trajektorien auswéhlen).
AnschlieBend kdnnen Sie (iber SPEICHERN | SPEICHERN die selektierten Tra-
jektorien unter gewiinschtem Namen in Form einer MXY-Datei ablegen.

O Ingenieurbiro Dr. Kahlert 1991-2001 WIinFACT 6 - Dokumentation Release 1.0



	Leistungsumfang
	Systemein-/ausgabe
	Systemeingabe
	Manuelle Systemeingabe
	Einlesen von Übertragungsfunktionen

	Systemausgabe

	Simulation
	Simulationsparameter
	Zeitverlauf
	Trajektorien
	Einzeltrajektorien
	Trajektorienfelder
	Trajektorien auswählen
	Trajektorien löschen
	Trajektorien hinzufügen
	Richtung von Trajektorien

	System zum Zeitpunkt Null

	Reglersynthese
	Entwurf durch Polplazierung
	Riccati-Entwurf
	Manuelle Reglereingabe

	Verwaltungsfunktionen
	Textdokumente
	Speichern von Kurven
	Zeitverlauf speichern
	Trajektorien speichern



