AT --

Karlsruher Institut fir Technologie

Bachelorpriifung

Systemdynamik und Regelungstechnik
13. April 2018

LOSUNGSBLATTER

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

Die Losungen sowie der vollstindige Losungsweg 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 keine Rotstifte.

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

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

Aufgabe | Punkte
1

2
3
4
by




Systemdynamik und Regelungstechnik

13. April 2018

Seite 2 von 16

(1. Aufgabe

(ca. 25%)]

a) i)

a) ii)

b) 1) er (S‘ =

b) ii)

Gli

64’ GQ\

Im
24
4--
bt Re
4 2
Im
9.~
} ¥ Re
Al g
AT
A
(s-Als 4444 o

Im
1‘--
q
—t—# ) 3 & Re
-.1 ~4 1
—qee
-
G4 y
Im
2--
7T
i 3"')'9% ——b==——RE
- -1 4 2
~qT
h‘Ll-




Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 3 von 16

¢)i)  w = o

s = jw =)dnf = j400r

= Po'e be. ‘ij/fOOJt

,-
9 fole dev el R 2EIHNG) =0

=p K 4+ (5 ~A|s+4] L0
= st = A-K

ola\’(7’1‘ '-595:1:1 K-4 -
wmt s = t)A00R (olg-h 3400 = JJK-A

= K = (f00om)” +4

d) i) NOK S'LMQ{ ™ Uvs‘)vuhj

d) ii) N()K L(oww’r yon (‘mlfs avs clem Uuehdl:ghey\



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 4 von 16

e) i) F'o(s] = 6¢ls) Lot 3 fole vecds der imos'wﬁ»ew Adise und
O Pole ouf dev im&\w'&l‘en Ac\as(

=D Dmen -=+/%T('
Aucfevv' g?.g = -rZTr [g_e_ge_w olena Ulwzé»gevs'mn)

=P SOScLlassevcev QK s stalo |

Eov Stololitat gm 0”3%6;\(\&“ NK muss K = z~ 3QHM’ Jam‘,f Jev Sehintt -
ot witde veellen Adhse, welder fiv Rof)es Le -4 Lie ot , mick vecds

Vow Puhu (’4) (“34

e) ii)

=« {iv ,[\QG(S) = g— st dev SeScUeSSewe R yidd  stabil

fir Rel) =2 sl do qudlomon RK st

e) iii) . gpedielles NI :  widd gnwend loav da GdSJ Pole Vedds  dlev
'\MQS‘:MYQV\ Achse boesid 24

vy Z6h aa"=N Y-
. d\\%ew,é,MS NK ? h‘.cH C(V\\NQV\O‘ bdv, dﬂ '(u GC (S) JMA l;vi‘v ewne



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018

Seite 5 von 16

[2. Aufgabe

(ca. 25%))

a)i) Bede SYSJQW‘Q S)V'J lcausal, do statisch
v Bevde g,;km <ivd Whiwavon , da

y(u = u({*t\] L = Y(u= U(H){{—t

a) ii)
[ -
+ System A: xlt) = 37&7 => x3) = ult)
Systen 1 ¢ xlt e Y e
ystewm L X <] 5 Dxxl) au)
a) iii)
¢ Systw A %) _ '
U
= o
Syshen 3 < o= ol




Systemdynamik und Regelungstechnik

13. April 2018

Seite 6 von 16

byi) A-2
-3
C-4

b) ii)

Impulsantwort Zylinder (1)

Impulsantwort Kegel (2)

0 0.5

b) iii)

15
1
=
2 os
<)
T
ok
A . . . . 05 . . . A . . ,
15 2 25 3 3.5 4 0 05 1 1.5 2 25 3 35
t (seconds) t (seconds)
Impulsantwort Halbkugel (3)
15 T T T T T
s
=
2 o0s
0
T
ol
05 . \ . L \ .
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4

t (seconds)

4



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 7 von 16

b) iv)

Ve AAk = (ad)h
= VU - Lr | >4)

~ Vite 3L d MR = gl




Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018

Seite 8 von 16

i) wd V)

d) ii)

S
+
-
»
s— -
1]
(@]

1
Yoy _ )0 - A
Tw - h - T
JT

L’m em’is'lew"‘ﬂ :

F:r% " QG *[(' z "‘(Ji]j}‘ f (1 Ma



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 9 von 16

(3. Aufgabe (ca. 25%))

a) i)

Zwei leere Bodediagramme auf den folgenden Seiten zur Bearbeitung von 3 a) i) .

1
G?(s) = A0do. 4 A+ ‘TS]

a) ii)

?O (/I-r;%{]' AO(/""%S} . (/13)- /{OO(A+ /"?455)

g &l

= 4000 Gogl s s A o

A
A 75+

5 (5 sﬂ}/fgw/\)(ﬁ/l}(,,fz 5*4}

—

\/Q»{{ai‘v((uy é— Saval " Roa\eol:ajvawn fiv Anslieg  um 0. (og,,, [ f—(’}
= - QO'<"8A0(§) A = Se“hufj dee FUL wm Aol

A #50dB

i) A 5 3 > ¥ =4 =7



~¢<<1~\\
it e e nov..._‘.&ln||||..||,|.r

e v

L e L T L B O S I I L 7

©
.M W U1 313pUE 31p ‘W §'Z9 JPYUIS ‘000 O} SIG L UOA 112136 “JeBo| asyoy sui3
m O0L68 L 9 G V¥ S ¥4 0L68 L9 G Vv € 14 OL68 L 9 G V € 4 0L68 L 9 G V¥ € 14 0L
o O e L B B e 1 f Ha=——r—=1= f T t
—
1
Lw = T oL 3 ! J::~_,__:__:_____ T T I LG T T
k)
wn

ONN:I o b 5 [ |

/]
/

08L-f- § ~

7/
/

F h g // )

Dby LA . TN~
UMEQ w T ¢ / /// 8
O@ | I ; }II.// /// o |

/// ™~ .-
I :
- : — e . L -00L-
“ 1 ——
O <€«— . —= - 4108

09-

S=F35April 2018
)
oo
\ T
AhY
/3
/
/

4

1'

}

I

|

|

i

1

(]

!

1]

1

%

'

e
3
Al

ov-

=

peiy [ T I T ; + 109

@é.. , | | | [ ] ﬁ_x

TR O T T I O B
LI L t t

! } } } | NN I
f H T o R -
€ 4 0oL68 L 9 G ¥ £ € o0l

Systemdynamik und Regelungstechnik



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 12 von 16

iv 50
R Ap % Sod8 = Kownr = 4020 = 40>
sl ¢3
W”ﬂ- %gg S = URT = ’a}: NQ

avs  Tabelle (< R = O,L|-5 Kﬂ,uiﬂ'

T, = 085 Turq
Tan
o~
SRTADRER P S R ¥
vy = N\R TS .__?_—— - . S
S~/
Kan

Bl duv&‘f\‘f“AQ L = Flel ~Veulalnen , do dod pL’GSG’VweSQvVQ 60

b) ii) o\UvoL.ae('\cuo\e Cwne = %&3\" ~Nichols, da v\e(, s“"wa(L"" ged‘.’.‘"{"c‘l / Pr « 600)

b) iii) KL - Verlhnes , ol va{gew Phasen vesevve



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018

c)
i

Y(z) » %(}(2] - g_- 27 Ule| - ;:_{-'2’4)’(2) + 272 Y

Seite 13 von 16

2 A4 T

\/(2) 3-23 = =
o e e R S

¢l2) Ntz -7 2 +g2-1

N/ v -

O'fy ’)Vu( Wﬁ M.Hcls 2.Q'l+cj’s[nelev4 “ww'rh l(v'.Jreviuw\ (5! che }:S)

a; > O vV
NIA) - ;"; 20 V
N{-4) » -,:: co X =D Pole afevlyle de Einbeits kesses
(ond dmit  aveh y.‘,chm',mat{JLas'xj)

<> Sld. Endvet exishion cld



Seite 14 von 16

Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018
(4. Aufgabe (ca. 25%)J
a) 4 T e 7 2
= Jertwd = ) (yO-w)™ A = [y - ot ot
) 0 2
! N 2 29
GAO(S\ :(I'rAOS)lS"\ O‘A] - (l -\'AOS]»‘%(Af /{OS\ {/"f‘AOS)l
A
= "(}'9"""—_; = /T_———'——;
A+ 905 + A00s g—o—-es+s's
e
do T4 Qg
A-025 ~
" = 0,0095
i FS Rufl= 0wt 2005 43
25 /{__02-5-'
(4 = 5 '-O,OS = O,/(
(0 05)*
=DQAO(51 = 2

c) i) Kqﬁdw’j ik VOVS“QUQVUV\ﬂ

c) ii) Y(5)= 63@"#!4 + 64 (S\ [W(S] = G;L (3) y{ﬁﬂ
= (Gals) +Cals) WEI = Galsl Ga (5] Y(5)

Y/(ﬂ_ - 64 (5) +€3[5)
WISl Ak Gyls) Gyls)

=5 F ls) =



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 15 von 16
i) yls) = Dls) + 6405 [ ~ Gals). Y(s)]
=D Y(S) { A +G4(S) GQ—(SH = D{5)

(s) A

= Fls) = S = AxG6ak)

c) iv)

c ( ] . —_L/_ ( ke AMJGWMJ EA4) C) i'li), Aq 63(5) Von
5502 A 649651s) Stouang wdd beeinlusst W'Vd)

d) |
Nidd alle Nolstellen vom N(z) divlen vem veell sem
" A Gwﬂlsl

GR(Sl = 0

GS(S\ /("GwM(S)

! G_s = 200“ (-4, [-05 -4 -] 4 )
¢ ow =t (L Al DA 2 A])
(R = A[6=s ¥ G/ [ A-Gow)
Gty = / (A+ G_sx G-R)
SJ\'tV) (6 -stoev)
c2d (GRS



Systemdynamik und Regelungstechnik 13. April 2018 Seite 16 von 16
' T
L

g) ,
qushegd T ] (10 50)

! 7
L\'\(v'- [SNAX‘ = A0 = T ¢ 400 . 400

=T =55 sl vil Za ﬂvo[l =n Fos 30»1’“@ OCS"SV\ Vichd 20135?33

()
h) 1)
ﬂ% = — v(Y
h) ii) A _ (¢ +o,s](5+4)(5~4o)
ém(S\ - GS(S) S5+Y4
Is (istey ko
Pve(o[ew : V\nc(a\, Po[e OlS Nuusjfcueh — W L\l yealisiey oav
h) iil) A _ QsAdo S
G5(o) 4 4



