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90Mlnuten Seltel

Einlesezeit，

Fur dle DurchsICht der Klausur wlrd elne”Elnlesczelt“VOnlO Minuten gewahrt Wahrend dle－

ser zeltdauerlSt eSIhnen nicht gestattet，mlt der BeaJrbeltuIlg der AufgabeIIZu begiIIIleII Dies

bedeutet konkret．dass sICh WahreIld der gesamten Da，ueI dcr Einlesezelt keinerlel Schreibgerate

（Stifte，FulloI，etC）aufdemTISChbehndendurfensowledleNutzllngVOnmltgefuhrtenUnterla一

genrespektlVe（elektrollischer）Worterbucher bzw tragbarer Hanslater strengstens untersagtist・

NehmenSleIhrcSchreibgerateundUIlterlagenerst zurHand，WenIldle PrufungsaufSICht aufdas

Endoder EmlesezeltIlingewleSeIlhat undfullenSle ZunaChst das Deckblatt vollstandig aus

ⅥelE的Ig！

NAME � 

VORNAME � 

MATRIKEL－NR、 � 

TISCH－NR． � 

Klausurunterlagen

Icll VerSIChere hlerlnit，dassICh samtllChe fur dle Durchfiihrung der Klausur vorgesehenen UIlter－

lagen erhalten，und dassICh melIle Arbelt Ohne fremde Hilfe und ohIle Verwcndung unerlaubter

Hilfsmit，telmd sonstiger unlauterer Mlttelangefertlgt habeIch welB，dass eln Beka，nntWerden sol－

cherUmstandeaLIChnachtragllChzumAussclllussvonderPrufungfuhrt．IchversICherewelter，dass

ich samtllCheInlrllberlassenen ArbcltSunterlagen sowie melne Losung vollstandig zuruck gegebeIl

ha．be Dle Abgabe mciIler Arbelt Wurdeln der Tellnehmerliste von Aufsichtsfuhrcndcn schrlftllCh

vermelkt，

DIE OBIGEN ANGABEN SOWIE DIE UNTERSCIIRIFT

SIND ZWINGEND ZU KLAUSURBEGINN ZU LEISTEN

DILisburg，den � ‾同一‾‾　　　　（Unterschriftder／desStudiel・endeIl） 

Falls Klausurunterlagen vorzeitig abgegeben



Bewertungstabelle

Aufgabel � 

Aufgabe2 � 

Gesamtpunktzahl � 

AngepasstePunktzahl � 

％ � 

Bewertunggem．PO � 

inZi鮮ern 

（DatumundUIlterSChriftl Prufer，UnlV・－Prof・Dr・－Ing DlrkSo餌場r）

（DatumundUIlterSChrift2Prufer，Prof Dr－Ing YanLlu）

（DatumundUnterschriftdesftHdlePrufungverantwortlichenPrufers，So能くer）

Fbchnote gemaB Prufungsordnung：

befriedlgend ausIieichend mangclhaft
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Achtung：Schrelben SieIhreAntwortfurALLEAufgaben

direkt unter dleentSpreChende Aufgabeinden Aufgabenbogeni

Verwenden Sle KEINE Bleistifte oder roten Stifte filr die

BeantwortungvonFragenoderfilrZeichnungen（

（RoteStiftewerdeIlbeiderKorrekturverwende七・）

Diese PrufLInglegelCh ab als

□　　　PHichtfach

口　　　Ⅵねhlfach

□　　All且agc

（Bitte EINES ankreuzen）

Maximaler �reichbarcPuIlktZahl： �70 

MindestpI“OZ �entzahlfilrdieNotel，0： �95％ 

Mindestproz �entZahlfilrdieNote4，0： �50％ 

Allgemeine Hinweise：

1）Furdle MultlPle－CllOICeuIldmultlPle－ChoICe－ahnllCheIIFragen gilt

l）KorrekteT親antworten werdenmltder vorgesehenenTellpunktzahlbewertet

ll）NIChtkorrekteTbilantwortenwerdenmltdervorgesehenenTbilpurlktzahlnegativbewertet

iii）KelneWlllensauBerungfuhrtwederzueinerIlegatlVennOChzueinerposltlVenAnrechnung

lV）DielneinerAufgabe anfalleIldenposltlVenWlenegativen Punktewerden aufsummiert

Elne negatlVe Gesamtpunktzahlglbt es nlCht

2）SolltenlmElnZelfdlkelneZulassigenZahlenberelChefurZeltkonstanten，Massenetc angege－

ben selIl，geheIISlelmmer VOIIPOSltlVen ZahlenwertenfuI dle Zeit und fur Massen aus

3）Sollteim ElnZelfallkeine Allgabe zu posltlVer Odel negativer Ruckfuhrung aIlgegeben sein，

gehen Sielmmer VOnlder ublichennegativen RuckftJhrung aus
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la）（3×5XlPunkt，15Punkte）

Welche derf。lgendeIIAussagensindwahrundwelchesindfalsch？
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Nr． �Aufgabe／Hage／Bewertung �Richtig �Falsch 

A．1） �DerUnterschiedzwischelleinerSteuerungundeinerRegelungliegtin �○ �函 
derPositionderSt6rgr6Ben． 

A．2） �BeieinemUbertragungssystemwerdebeieinemEingangsslgnal �駁 �○ 雄）＝OSill（ut）derAusgangy（t）＝bsin（3高一pO）gemessen．Beidem 

SystemliegteinnichtlinearesUbertragungsverhaltenvoI・． 

A・3） �Die　Ubeigangsfunktionist　die　Antwort　eines　Systems　auf　dieim－ �○ �遭 

PulsfOmigcErregungu（t）＝6（t）・ 

A・4） �EinlinearesSystcmderOrdnung2miteirlerDampfungD＜lkanndie �騨 �○ 

nachstehendeUbergangsfunktionaufweisen． 

中一 　i 

A．5） �EinSystemderOrdnung2miteinerDampfungD＜lkamdienach－ �駁 �○ 

StehendeUbergangsfunktionaufweisen． 

中一 　　七 

□
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B．1） �EinetypischeEin－／Ausgangsbeschreibung �○ �函 U（可＋祐山万－1）十十α1両0＝K幽十三高調 

beschrqibteinMIMO←System・ 

B．2） �EineSteuerungistaufgrunddesgeschlossenenWirkablaufesinderLage， �○ �．璽 
denEinHussvonSt6rgr6Benzukompensieren・ 

Bi3） �DieLinearisieruIlgderGleichung �函 �○ 

f（瑚）＝2掘2－SiIl（g）＋勘 

umdenArbeitspunkt（掬，yO）＝（1，0）entsprichtderGleichung 

．f（勾u）＝2gi 

B．4） �DicAmplitudedesEingangsvoneinelnUbertragungssystemwirdver－ �駁 �○ 
doppelt．DerAusgangdesSystemsverandertsichebenfalls；konkretver－ 

doppeltsichdieFrequenzdesAusgaIlgS・EinderartigesVerhaltenkann 

nurbeinichtlinearenSystemeIlauftreten． 

Bi5） �EinSystemmitderEigenwert－Verteilung �○ �函 

Jm　　　　① 

R； weistfolgendesVerhaltenallf・ 

品∧∧∧ 
V　V　V＼き 

□
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C．1） �FurdiekaI10nisclileNormalformwirddieSysteIIlmatI・ixAaufDiagoIlal－ �駁 �○ 
formtransformiert． 

C．2） �FtlrlineareSystemckanndasFtlhrungs－undStOrverhaltenseparatana－ �函 �○ 
lyslertWerden． 

C・3） �DasSystemmitderEigenwert－Verteilung �函 �○ 

Im　　　③ 

×∴ 

×∴ 

X．告　　　　R； 

×∴ 

istasymptotischstabil． 

C．4） �DasSystemmitderEigenwert－Verteilung �○ �歯 

Im　　　③ 

Re 

istgrenzstabil． 

C．5） �UbertragungselementezweiterOrdIlung，hierbeschriebendurch �顛 �○ 
ちび十五g十g＝K互 

kOmeIl，abha，nglg　VOn　den　Einstellparametern　Tiund　Tも，SChwin－ 

gungsfahigsein． 
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1b）（2×5×lPunkt，10Punkte）

In der∴naChstehenden Abbildungl．l sind die ElgenWerte des E／A－VerhaltenS VOn ZWeiun一

七erschledllChQnllnCarCn System（、n Ohnc Totzclt gr誼sch dargestellt・InAbbildungl・2werdell

zwelgemeSSeIle GewIChtsfunktionen g（i）wledergegeben・Beurtellen Sle dle AussageIlln den

nachstehenden Tabellen

Hinweis DieGewichtsnInktionist dieAbleitung der UbergangsfunktioIl．

Systenll System2

Abbildungl・1・ElgenWert－VerteilungenvonzwelunterSChiedlichenSystemen

g（t）蛙「1g（舌）鐘，

MessuIlg A Messung B

Abbildungl．2．GewIChtsflmkt10nen VOnZWeiunterschiedlichenSysteIIlen
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DasSystemllasstsichdurchdieGleichung ��○ �．函 

Ail） �画＝塙I珂 

beschreiben． 

Ai2） �DasSystem2entsprichteinemSystemmiteinerDampfungD＞1・ �○ �函 

Ai3） �DasSystemlistasymptotischstabil・ �㊨ �○ 

A．4） �DieMesslmgBweisteinDiLmPfungsverhaltenmitD≧lauf・ �函 �○ 

A．5） �DieMessLIngAweisteinTotzeitverhalteIlauf・ �○ �㊨ 

B．1） �DieMessungAik6mteeinemVerhalteneinesPTl－SystemselltSpreChen・ �‡ま �○ 

B．2） �DieMessungAunddasSystemlentsprecheIleinaIlder・ �js �○ 

B．3） �DieMessungBunddasSystem2entspreclleneinander・ �○ �餞 

B．4） �AusderEigenwert－VerteilungderSystemelund2kanllgeSClllossen �○ �函 werden，dasseindeutigeineidentischestatischeVerstarkungKihressta－ 

tionarenZeitverhaltensvorliegt． 

B．5） �WirddemSysteln2eiIITotzeitsystemnachgeschaltet，lasstsichMes－ �○ �“縛 
SuIlgAerzieleIl・ 
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lc）（5×2Punkte，10Punkte）

DasmatheInatlSCheModellelIleSmeChanischellSystelIIS（sieheAbblldung13）wlrddurch（lle

Gleichungen

m。2＝Fl一見，

凡＝C¢1－の2）und

凡＝くね72＋C：じ2

beschrleben，WObel

卸，2・Posltion，

伍，2・Geschwlndlgkelt，

Fl∵Federkraft，

尻　Dampferkraft＋Federkraft，

c Federkonstante，

d Dampferkonstante und

m言　Masse

bezelChnen

Beurtellen Sle dle Aussagcnln den nachstehenden Tabellen

Abbildungl．3．ModellemeS meChanischen Systems
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1） �DasUbert／I・agungSVerhaltenzwischenderEingangsgr郎ealundderAus－ �○ �㊧ 

gangsgr6e32Wirddurch 

、d　　　nL　　　　　l 

‾窃＋‾玩＋2二㌢1 1∴∴∴∴（i 

beschrieben． 

2） �DasUbertragungsverhaltenkannalsPDT2－Verhaltenklassi丘ziertwerden． �○ �函 

3） �DasUbertragungsverhaltendesmechanischenSystemsmit祝alsEin－ �駁 �○ 

慧誓荒t窯業霊demZustandsvekto車高］ 

「∴∴「∴∴一 
㌍早0闇 

beschriebeIl． 

4） �FtlrdieParameterc，dundmdesUbertragungsverha，ltensdesmechani－ �○ �函 SChenSystemswerdendiefolgendenWtrteaIlgenOmInen‥C＝2，m＝1 

undd＝4・DasbetrachteteSystemweistSchwingungen（D＜1）auf． 

5） �DasbetrachtetemechanischeSystemmitdenParametemausIc）4）bc－ �愈 �○ 
SitztdieEigenwerte人1，2ニー2・ 



UNIVIl）1〈tSITIlAT DU塩湖高明烏口撮治胤来

航hll幽Illl111騨毒しIIl高蝕18（克誰cll／AI）1，．M描く癌rl（証）蝕1時間lV肘的．Il問両賞点間く

高畠l高一1m舗踊加増同席（・柚1g剛1号Y諦111（lymmllk

SySt硝rldylIそ酬11く 14　恥hl、し既r201ノ1

Sclで（311

□

用）（2Pllllk母）

甑HellSiedleF周航）11中主3I〈上申－2日（上2）十Il（上3）蹄鉦lldal

．＾ �　i r＼ 

小一∴∴∴⊥∴∴J　　　　∴ノ 
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le）（3Punkte）

14　Februar2014
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BeielnerMessungelIleSRegelkrelSeSwurdenaInStabllitatsrarldMesswerteerltSpreChend

AbblldLIng14aufgenommeIIDleVsrStarkungdesP－Reglersbetrughlerbei1、2

2　　4　　6　　8　10　　t

Abbildungl・4AufgeIlOmmeIleMesswerte

BestlmmenSiedieWertederParameterK∴TIundTbeiILeSPID－Reglers，derahIllichder

ITAE一〇ptimierungelngeStelItlSt．

khl＝k互1

㌢専増血両軸叫中心
にCLG座記二〇諏

十〇一ST記し三人S

も二〇旭一㌦しこ0－36
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Aufgabe2（30Punkte）

2a）（3×2Punkte，6Punkte）

Ⅵ硯che der folgenden Aussagen slnd wahr und welche slnd falscll？

1） �MitderBeschreibungdesZustandsverhaltens �煩 �○ 

紳＝鮪0（朝）＋鮎上T）bu（T）dT， 

lasstsichderZeitverlaufdesAusgangsy（t）alsy（t）＝C雄）berech－ 

Ilen・Ftlreinasymptotischstabilesundproportiolla，lesSystemverhalten 

雄）WeistderAnteilderfreienBewegungyf．。証→∞）einstationares 

Verhaltenyf．．i（L→∞）＝Oauf． 

2） �DasSystembeschriebendurch �○ �㊨ 

A＝［晶，B二田C＝［－10］rndD＝0 

istidentischzllrE／A－Bもschreibung 

少－dg／十kg二年 

WObeiygemessenwird． 

3） �EinSystemmit �⑬’ �○ 

中子－ 

鋤　　　　　　　　　　き 

lasstsichalsPIDTITt－Vcrhaltenklassinzicrcn． 

□
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2b）（10Punkte）

GegebenistdasBlockschaltblldeinesSystemsbestehendausdreiUbcrtragungselementenmlt

Wund2alsElngangSgrOBenundyalsAusgaIlgSgrOBc（sleheAbblldung21）

Abbildung2・l Blockschaltblld des Systems

i）（3Punkte）

KlasslEzlerenSledleUbertragungsverhaltenswelSen（TypdesElnねubertragungsverhaltens）

derElementelbis3undgebenSieileWellsdieentsprechendeDl任ercnzlalgIcIChungllntCr

BerucksichtlgungderinAbbildung2lvorgegebenenBezeichnungelllneinerzurKlassi－

紳katlOngeelgIletenIbrIn（Nomalform）an

∈厄＿nn山山ノ目

′所言霊丸子業一時Xィ二陸

∈山部Qnl良：

航∴車中北畠高畠誹］

∈hrn旦nl3：

や∴　X3ニ短

□
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FurdleWeiterenBetrachtungennehmenSlediefolgendenDl臨enzialgleichungenmrdleEle一

mentel bis3an

Elementl井高1十㌢1＝e，

ElemeIlt2掴＝／描und

ElemeIlt3尋＝伊

11）（3Punkte）

StellenSledleDifrerenzlalglelChungfurdieFuhrungsubertragtlI⊥g（W→y）inN。rm。l＿

f。rm auf

X上長イ＋叫こae

i圭二〇

色＝u－X3

年∀訂xZ揖→　車上Xz二名

もニSy

⇒高批イ＋Xlニ1位－Xj）

Y＋3V＋3年卑近y二王山

部＋急告嘉声名中二京山

□
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111）（3Punkte）

StellenSledleDlfrerenzlalglelChungfurdleStorubertragung（2→y）inNormalfbrmauf

‾‾亙鴫∴∴∴∴∴∴i隼干上→一合ニSy

X乙ニX九十を

×人＋寂イ十Xィニユe

）＋yニJ耗d上　→XZ二年y

⇒×ユー打ユ高言は＋洋一をニー幻y

V十年十年＋Y十人Oy二三十揖十と

崇高＋訪亮子＋嘉子語癌孟

□
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1V）（lPtlIlkt）

Bestimmen Sie filr StatlOIlareS Verhalten dle Sta，tische Verstarkung Ks der Fuhrungs－

ubertragung

挫山地ur幣∩二〇

⇒逗＝君二言 メ

□
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2C）（4Punkte）

GegebenseldieexperlmentellbestlmmteKennllnle f（u）nachAbblldung22

1　2　1Lo ll

Abbildung2・2．Kennllnle

DleDynamikeinesSystemswirddurchdieGleichungy＝f（u）－2ybeschrieben．

1）（2Punkte）

BestimmenSicdasllnearlSlerteVerhaltenzwischenf（u）unduimArbeitspunkt恒0，！。）

mitf（u）＝KtiIldenllnearlSlertenKoordmatendesArbeltSpunktes．BlttebeachtenSic

dle Achsenskallerung．

YiニT山上まY

L副的u（サ：ご3

□
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11）（2PLlnkte）

GebenSiedasllnearlSierteVerhalteIldes Systems als DGL mltgeelgneten Koe晶zlenten

ln Normalform aIlundklass誼zICrCn SlO das Systcmvcrhalton

y＝3u∴年

子Y＋Yごまし

っや丁．

□
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2d）（2×5×lPunkt，10PuIlkte）

GegebenlSt dasBlockschaltblldelneS SystemsvonUbertragungselementen

（sieheAbbildung2・3）・

Beantworten Sie die folgenden Fragen bezogen aufdas geIlannte SysteIn．

「－‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾‾－‾‾‾‾‾‾‾－‾－‾‾‾‾‾‾‾‾

i Element2

Abbildung2．3．Blockschaltblld

Aufgabe／Frage／Bewertung

A．1） �Beim　Element　6　haIldelt　es∴Sichum　eiIISystemmit　proportionalem �駁 �○ 
Verhalten． 

A．2） �BeimElemeIlt3handeltessichumeinIT3－System． �○ �！妥 

A．3） �DasSystemverhaltenvon∴鋼2Zuα・5enthとLltkeineTot2，eit． �！敦 �○ 

A．4） �DasSystemverhaltenvon∴COzu録81asstsichdurch �＿○ �釣 鵠高二K諦十三／調 

beschreiben． 

A・5） �Element3istgrenzstabiL �〈敦 �○ 
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Nr． �Aufgabe／Hage／Bewertung �Riclltig �Falsch 

B．1） �AbhangigvondemParameterTl5kanndasElement5schwlngungSfahig SeiIl． �○ �区 

B．2） �AngeIlOmmen，dasSystemveI・haltIen牡→ylasstsichdurcheinpropor－ �ja �○ tionalcsVerha，1tenbeschreiben：DiegegebeIleWahlderElemente5und 

6istgeeignetzurstationargcnauenRegclungdesSystemsi 

B・3） �DasElemeIlt4WeistaufgrunddcrveranderlichenFrequenzftlrinstati－ �患 �○ OnalreSVerhalteneinnichtderliIlearenTheorieentsprechendesVcrhailten 

auf． 

B．4） �FtlrdieEiIIStellungdesReglers（Element5undElement6）lasstsichdie �○ �魯 
VorgehensweisenachZiegler－NichoIsanwenden． 

B・5） �Angenommen，dieRegelstreckewirdalsPTl－SystemmitderGleichun、 � � 

g Tig＋y＝Kp鵜beschrieben・ZusammenmitdemdargestelltenRegler �○ �）蜜 

（Element5undElement6）ergibtsichftlrdcnofrcncnRcgelkrcis擁→ 

y）einPIT2－SystemverhalteIl． 

∑□


