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Gemessene Ortskurve
2 T T

15 b

o
6]
T
N
e

1

Imaginérachse
o

|
o
a1
T
-

_15 - -

-2 i i i i i i
-1.5 -1 -0.5 0 0.5 1 15 2 2.5

Realachse

Abbildung 0.2: Gemessene Ortskurve

a) PTs-Ubertragungselement, da drei Quadranten durchlaufen werden.

b) Amplitudenrand Ag = % ~ 4,047

Phasenrand pr ~ 74° .
c) Ja, da gemessen.

d) Ks =2 (abgelesen bei w = 0).
T=T =T,=1T;j
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Seite 3
G, = GrGs (0.1)
- Kp(lj(%)g 0.2)
T 11— 3wT fjf(si’)T — w?T3) (0.3)
KpKs(1 — 30°T?) KpKs(3T — w?T?)

= —j 0.4
(03022 1+ (3T —w?T7) (0 —swrro + T —wrrie. (0Y)

Kritischer Punkt (-1 / 0j)
Kritische Verstirkung Kp dann erreicht, wenn die Ortskurve durch diesen Punkt
lauft, d. h.

e Im{G,} =0 und
e Re{G,} =1

Fiir den Imaginérteil folgt:

Im{G,} = KpKs(3T —w?T%) =0

L \/?3 (0.5)

Fiir den Realteil folgt:

Ksz(l - 3w2T2) !
Re{G,} = L
e{Gol 1 — 3w?T?)? + (3T — w?T5)2

—~

3
mit w = % folgt
8
Kp = — 0.6
PSR (0.6)
hier Kp = 4 (abgelesen Kg = 2)

Stabil fir 0 < Kp < 4.
Alternativ aus Amplitudenrand Ar = Kp = 4, 047.
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e) Ablesen aus Abbildung 0.3 fir WOK:
Nullstellen m = 0
Polstellen n = 3

Verzweigungspunkt auf der Realachse bei 9, = # ~ —2,167.
Anzahl der Asymptoten n-m = 3 bei 60°, 180° und 300°.

15

o
T

Imaginérachse
o

1
a
T

-10+

-15 L |
-15 -10 -

5 0 5 10
Realachse

Abbildung 0.3: Wurzelortskurve zu Aufgabenteil e)

f) Ja, da Pole mit imagindrem Anteil.

g) Regler 1: PD—“Ubertragungselement
Regler 2: PI-Ubertragungselement
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h) Ablesen aus Abbildung 0.4 fiir WOK und Reglertyp:
Nullstellen m = 1
Polstellen n = 3
Verzweigungspunkt auf der Realachse bei d,, = =2 = —0, 75.

2
Anzahl der Asymptoten n-m = 2 bei 90°und 270°.

15

10

o
T

Imaginarachse
o
T
®

1
a
T

~10}+

-15 1
-10 -5 0 5

Realachse

Abbildung 0.4: Wurzelortskurve zu Aufgabenteil h)

Das System ist stabil, da die WOK fiir alle Kg; nicht die Imaginérachse schneidet.

G, = GgsGra
i 1+5s
" 55(s+0,5)(s + 3+ 5i)(s + 3 — 5i)

C\) = 1+G,20
14 KR2(1+5)\) ;0
SAA+0,5)(A+ 3+ 5i) (A + 3 — 5i)
=0 = SAA+0,5)(A+3+5i)(A+ 3 —5i) + Kra(1 4+ 5X)

65
— 4, D9 43 2

a4 S~~~ a al ao

as
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HurwITZz-Kriterium nach [Gantmacher| (notwendige und hinreichende Bedingung):

Das Polynom ag + a15 + ... + ap_18" 1 + 5" ist dann und nur dann ein
HurwiTZ-Polynom, wenn alle HURWITZ-Determinanten Dy, Ds,...,D,, po-
sitiv sind.

Dy =det| any | =% >0, erfillt,

|
Dy =det| 7 D3| = Ky < M7 orfiillbar.
1 Apn—2 2
Un-1 Gn=3 n=5 AK2,—657Kro—15198
Ds = det 1 Ap—92 Qp_g4 | = — Itz 1 B2 >0
0 ap—1 Gp-3
! !
= K = —17.62 < Kgry < 215.67 , erfiillbar.
Ap—1 Qp—-3 Qp—5 Qp—7
B 1 (p—2 Qp—4 Gp—6 | Kro(20K2,—3961Kra—75990)
D4 = det 0 Gy i Gn s Ons = 100 >0
0 1 Ap—9 Ap—yg
! ! !
= K =—-1762 < 0 < Kgry < 215.67 , erfiillbar.
! !
Fiir 0 < Kgro < 215,67 ist das System stabil.
Maximal erreichbare Punktzahl: 100

Mindestpunktzahl fiir die Note 1,0: 95
Mindestpunktzahl fiir die Note 4,0: 50
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Abbildung 0.5: Wurzelortskurve zu Aufgabenteil i)



