XIT

Karlsruher Institut far Technologie

Bachelorpriifung

Systemdynamik und Regelungstechnik
01. September 2017 |

LOSUNGSBLATTER

........

a2 2 , y
Matrikel-Nr.: . T 5% QO‘TS*A EEMangl® ... W... ...........

Bitte tragen Sie gleich zu Beginn der Priifung Ihren Namen und Thre Matrikelnummer auf die-
sem Deckblatt ein. ‘

Die Losungen sowie der vollstandige Liﬂéungsweg sind in die dafiir vorgesehenen
Losungsblitter einzutragen. Losungen werden nur bewertet, sofern sie jeweils nach-
vollziehbar und wohlbegriindet sind. Bitte ;)verwenden Sie nur dokumentenechtes
Schreibgerit (keine Bleistifte) und keinesRotstifte.

Bei Platzproblemen konnen die Riickseiten der Losungsblatter benutzt oder zusétzliche Lo-
sungsblédtter angefordert werden. Eigenes Konzeptpapier ist nicht zugelassen und wird als un-
zuléssiges Hilfsmittel bewertet.

Geben Sie am Ende der Priifung alle zur Verfligung gestellten Losungsblatter ab.

Aufgabe | Punkte
1

2
3
4
3




Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 2 von 16
[1. Aufgabe (ca. 25%))
a)

) FASKH (2w recllen Achse)

W) FALSKH (fi MaT-MP Sheden  ungeeiquet]
) RicTe

'\v) FALSCH Verava Zuy pamﬂ&evopf»mlevuuj)
Vo FASAH (o dawn sk

.E-?—['S)’ \ V\S‘,’ala'l L)
N Fls)

W) RiHTIE

NS - 0’0557‘ ~OAs +0 4 =0
= s*-ds4+ 2 =J

~2 £\ 4-4. 212 ,
=7 Sour= p CH —:l— Ai'\) =~ thfpunlc}(



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 3 von 16

° WUV%Q‘SCLWQVPUMH’ : Sw - -(4*4) + (O—A__q.) '2-—5"
A el

6 ASYHFI'JQMW;V\\LBL: \Po = (20*4)%‘: - T = /’goo
=0 As,wr+ak (ﬁcg’f avf dor veellen Achse

s A(osch{sHC au‘ (jcv vec“ev. AcLse ~ (‘mks vVowm Puuld -4
sowit  2wisdhew - A4 und O

) AUS - % EI.V\"V(GSVV\W\kQ(, :
‘?oo am p‘”"ld' S =/| +J N

. /' R .
Yoo = A (T(*‘JO)'(+45°+97 +,1,10]) *A‘A—.T%

= ’[*SOO ’.'{‘50 '370—4401 + /’800 = 4730

\POA Uuwm pUML."' S = A_J .

C You = -A73° WS‘Symmdn‘e (ﬂ;)

YoM - AXO"
‘ema -~ 0° \'Vj- R3
va = Af0°



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 4 von 16

B
A III}
&
4T
<% -3 2 3 > Re
c) i) e AR = +73040
\
« PR = +85°
« wp & 0,035 vad
A
c) ii)
da Phasenvesevve 7 O°
c) iii)
T stavk ‘d@dfi\mr‘c{?
¢) iv)

‘4_ =O'A : §+a\o‘.(
k = 10 + stabil
L= 00" instabi L
= 1000 « instabil



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 5 von 16

{2. Aufgabe (ca. 25%)]

= R[04 ] - vy

v
= G4lsl = s"‘(wﬁﬁ?;)-rs-r%\ vk
a) ii)
Ma_ = )\(\04‘_\0;.] (*)
P, = >7<_ {4)
34;?4 = Ma-Ma | 2

l/‘) und ('l) 1% (X’) Qn‘nse‘l"gek:

M, ;}\('1“_'.5&. *}—) = My Jyvs? =>\{V‘M1*V'H ‘7452X)

348" Y
Av JASQ‘)\
* 345’*,, +Xr ” Uﬁ" +>\v-

r>\ M O»\SD‘A

= 34Sa+)\. t ﬂAv52+>‘r.
\_’-(—"J \___‘,*_/

64(5] 63 (S)



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017

Seite 6 von 16

b) i)

e O

64(5\

b) ii) = 6,1
_ Gls) * 5\ A +é4ls\é3(s)

4 Im




Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 7 von 16

d)

A Im

. > Re
=DI' VevLa({eu

e) :

A Im

K

5 > Re




Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 8 von 16

£) Z&Lle\( und Newvev duvch A d'ﬂl'\(lfe\(v\:
Gls)= : r

3
TR B KR TR BB
=p lim 6(5} = r — C{.e.ol.
A0 (”‘"*jl)s?’i-rao(s ok
g) i) Pl-ﬂaalcv
ol
g) 11) éwls] - F S‘ - Z(Sl

A4Bls) 2(s] +Ns)

|
CLav. po(yhom : Q= Z(S‘ +N(5) = [4

F°(5\=és(s)'.ékl,)  Kals+d) 4
$ (s2 tlsey)(s )
= KR - Kp.

5(3*3-\(5*4) S3 432 4 As

2(8]*'\[[5\ = AP+ Ka 5‘/0

wr’ i i ~——
aq aq Q4 ae
D. o‘cjf(a = 7O \/
1 kK [ !
~.O\e*'a2 Yo = dc"(,t ;)"G"ka?O =D KR< 6




Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 9 von 16

aq, a, O
D -"'JJ(“S d O): a D - ' (q2 O)
: T an wl - PTG dd g o
\_———T\_)
O

I

'-=KR'(6"KK)7!O =DKg7U
—

70 gemuB
Oa

‘-‘D O‘Kﬂ¢6

g) iii)
wok A ae\nbv* 2a Fols)  da diee WOK als <vh2}&e {iv kleme Kr  slabiles
Verhalten  und Sc\nlfz{S('»cL {aw 3»’6[30:5 e  instabiles Vevhalte, Zeigt‘.

g) iv)

1o, da Fols) lis ool ewen Pol i lhsprong  aussdllid, Pole
(ks dev Mdﬁ\r{c‘tvem Adse bestat.



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 10 von 16
(3. Aufgabe (ea 25%))
a) i) 13,5

: é S ’S) = = /1 Q,g

(<+(2s Als«goy) 24 +0s)(4 +1s)(A+355) - 0,04

p2s5)?
(4+055)(A+9s)(A + 25s)

~y

Ke

Ke A2s> 2(5}

e e

a) ii)

NG
E(s) = Fgls] -W(s] & -—-i)— : g—- — 3(/1*0'55)(4'*3;[ . 4
2(5) +Nls) Ke v 5(140,55)[443)

Co £q Ca
by ~
A+ 9,5s +s?

~nN
KR 4549552 +53
e g

do de &0 4

—
=

a) iii)

. C: o\oclq + (QQ‘QCOCQ) Aook3 *Coid‘a-ob
Q—CAoC}?, (A10"), *‘XO(’J?)

A\
@
|

X

g e dlk ion
Q'ER(Q,F-KR]

2

5,9‘5 gﬂ + 3)5-
BN, ok

!



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 11 von 16

U4y 506 (5K 2RR) (55 Ke #0)(5- YKy J
T (K -ak2]> _

- 0 =3615Ke - 105 K2 ~9625 R + K2 M2 5 4 40K,

= 0 = A0SKE < A9k, S0

=D EMA: -40:\/400—4.405(-49,5]‘ . e +.[626 - 404 95

Q’l 24 9,‘
1/
34 /
e
2A-435*
b) i)
. Kas\cadm\ege\wj
€5, nEx

Gwa,s01t

’WT Gab) [y 18

\Nl{:\ | <7R‘.\.[5) ‘_J

b) ii)
Vol\s+ 'dm\%&z Kompcvlswhow



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 12 von 16

b) i)
| V_‘_"_"ﬂ._ da dic Shedeg GM (5\ Rincn IAW&U[ besitad  wnd dic WU“SCL‘F&Lvuhj;-

Gbc&mawﬁs(uuld;ou stahionar Frow sl

b) iv)
. A A T* - Y
CDS,NEu(s\ = Sk4A ‘ l:::: - m v QolT = G
=) T=2 1 d = 4,35 i K= A
b) v)

e 2 A std. éemaw'a‘&'nl:, aud'c Damr{uwﬂ
e 2 _S+a+, écv\au“n&\(e'&
N TN 3‘*)“ D&mf(ug»

b) vi)

—

. A > Ric, Jon Fo ic'nf R - Vevhalten wnd dowit avd, e oz

A+F, 24N

] g — Ra"‘: Aa \te'\v\ I- Avfh'.[ T e oeemn Kvé;s -t hicH S“'a‘hov{& 3em(~

. '5 — R)b, do T- Aw‘(‘,t w offencn Kreis — dajf'non&v 3"““"\



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 13 von 16

[4. Aufgabe . (ca. 25%)]
a) i) |

0-on Vs = Usrar =7 Ysrr = Usar = 2

a) ii) . . . '
Ay (/1) + Ay (A - a-‘-l-) 14y (Q.aymym, + 4| = Ay
\_—Y\J
o

=D Ay +(A~Ya| 4y +Ay <Ay

a) iii) _ |
AY(S] 1 ) .
A uls) 2% 414-Yals 4 ) /2 /




Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 14 von 16

b)i) Fad Samrll'Vﬁ &s'sﬂw

b) ii)
eher fiiv llene

b) i) |
BJV“S dor Nolstlen wid ey 3»6/3(\» —% wiandon avs dem Einhelsloeis hoaos

b) iv)
Stede wird  wichd warimol rLWS;g (siehe ""‘)) - Vovaussdn.uhdm 20 Ancilogy kel

dey vollstardioen  Konpersadon <
micd  vnehy e?(ulH L s

c) 1)

1, da oo Pole upd Nu\\sk\lm w Einkaiks l(\e'\s (—36&(14

c) ii)

g'wéﬁﬁla = 50 V’:'é" L .9—15 4? T= ..?_l = ,)ﬂ- = ‘I
T & wersna ree



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 15 von 16

¢) iii)

Gala) = Z";’IL Z{@% => és{S} g o 39{{% ‘Gz(’t‘)}
ey ;Looo-z%

2-05

S F000

-
-

= 000 -
5-2 Log) s, = Lul3) /

¢) iv)

T= 0,03%pi.
G = 2pk(To, [-1/T% (ge(a]] s0m0),
Gz = CQJ(G,T},'



Systemdynamik und Regelungstechnik 01. September 2017 Seite 16 von 16

d) L A02? +3a -4 _ 2> (10 +32'4—-42"‘J o Ao g
e i e 27 e +2‘9‘) . ++ dutip-2
-1 ) -4 5
) 243, 4o . dids o
3-2-Y10 +327-li33) 9 - 40271 372 1453
v st Ly

923~4022 -3 +4

e) ii)

Step Response
T T

0.5

1 1 ] 1 1
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abtastschritt (seconds)



