Ubung 3 Kurzlésung SRT L 3-1

Aufgabe 18 (TU)

a) Modell sieche A3_18.mdl, Daten werden zuvor in A3_18_data.m definiert

=> Fiir uy =0 ergibt sich eine stationédre Fiillhohe von 4 =-2.5 (es fliefit kein Was-

ser in den Tank, aber der gesamte Inhalt kann bis zum Drosselventil abfliefsen
sofern @ # 0). Durch ein Sattigungsglied kann auch 4, =0 erreicht werden.

=> Fiir maximal gedffnetes Stellventil ergibt sich bei ¢ =0,25rad eine stationare
Fuillhohe von ca h=51,5dm .

2 Bei einem Eingangssignal von z.B. uy (t) =1,5+1-sin(0,001-¢) erkennt man den

nichtlinearen Charakter des Systems am Verlauf der Ausgangsgrofie an einer
etwas abgeplatteten negativen Halbwelle des Sinus.
b) siehe A3_18.mdl

c¢)  Fir kleine Auslenkungen als der Ruhelage stimmt das Systemverhalten des lineari-
sierten Systems mit dem des nichtlinearen Systems relativ gut iiberein, fiir grofie
Amplituden sowie an anderen Arbeitspunkten lassen sich doch deutliche Unter-
schiede erkennen.

Aufgabe 19 (TR)
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(direkt aus Korrespondenztabelle)
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e y(t)=2sin(3)+1 O—® Y(s)=2
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Ubung 3 Kurzlésung SRT L 3-2

2 2

f) Y(s) =LM => Partialbruchzerlegung: Y(s) = l(l—i_ 5 + 1 J
s° s +4 2

o—e y(t)= %(1 —t—cos(2¢t)+ %sin(2t)j (aus Korrespondenztabelle)
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O—® V+4y+3y=u(t—3)+4u(t-3)
(aus Korrespondenztabelle unter Anwendung der Rechenregel , Verschiebung der

h  G(s)= e S Y(s)(s2+4s+3)=U(s)(s+4)e‘3S

Originalfunktion nach rechts”)

Aufgabe 20 (TRR)

a) Gi(s): stabil, MS, nicht schwingfdhig, nicht stationir genau
Giz(z): stabil, nicht schwingfahig, nicht stationar genau

b) Ga(s): instabil (nicht stationdr genau), MS, nicht schwingfahig
G2(z): instabil (nicht stationdr genau), nicht schwingfahig

c¢) Gs(s): stabil, NMS, schwingfahig, nicht stationar genau
Gs1z(z):stabil, schwingfahig, nicht stationar genau
Ga2(z):stabil, schwingfahig, nicht stationar genau

d) Gu(s): stabil, AP, nicht schwingfahig, stationdr genau
Guiz(z):stabil, nicht schwingfahig, stationdr genau
Ga(z):stabil, nicht schwingfahig, stationdr genau

Offensichtlich weisen die zeitdiskreten Systeme in einigen Punkten dieselben Eigenschaf-
ten auf, wie die zeitkontinuierlichen, aus denen sie berechnet wurden. Fiir die Schwing-
tahigkeit ist dies in Spezialfdllen nicht gegeben. Eine Aussage iiber MS/NMS/AP ist an-
hand der Sprungantwort im Allgemeinen nicht moglich. Uber die Lage der Pole und
Nullstellen der zeitdiskreten Systeme kann dies jedoch ebenfalls untersucht werden
(s.Kapitel 4 /Aufgabe 25). Es wird sich zeigen, dass sich die zeitkontinuierlichen und zeit-
diskreten Systeme in dieser Eigenschaft unterscheiden kénnen.
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Ubung 3 Kurzlosung SRT L 3-3

Aufgabe 21 (TR)
a) System stabil (alle Pole links) und realisierbar (nicht mehr NSten als Pole)
I 1 1 1
Mo = lim Ay (¢ —hm G W(s)=lim -—=lim =—
) = s ) ) = s S ™ 2542 2
M= hmhl(t) = hm s-Gi(s)-W(s)=lims- ! .l: lim ! =0

soo  25+2 s so02s+2
Matlab: sys=tf([1],[2 2]);step(sys);

b)  System instabil (Pol bei +3) = Sprungantwort klingt auf, weitere Untersu-
chung mit EWS nicht méglich/sinnvoll
System realisierbar (nicht mehr Nullstellen als Pole)

1+3
I = lim iy (1) = lim -Go(s)- W (s) = lim - S*3 L jim 373 im Lo

so0 §—3 8§ soos—3 s—>ool—;

Matlab: sys=tf([1 3],[1 -3]);step(sys);

c¢)  System stabil (alle Pole links) und realisierbar (nicht mehr NSten als Pole)

I = i Gy(5) = Gy(0) = =2
’ s—0 2
hs = lin lim 15
= 1m G = lim =1-0=0
3.0 3 (S) s—o ]+ 2 2¢
Matlab: sys=tf([1 -5],[1 2]);sys.outputd=3/2;step(sys);

)

- Dauerschwingung, Untersuchung mit EWS nicht sinnvoll
System realisierbar (nicht mehr Nullstellen als Pole):

1
d  Gu(s)=
! s?+3

h40—11mh4(z‘)— hms Gy(s)-W(s)=lims- = lim =0
soo g7 43 5§ so0gT+3
Matlab: sys=tf([1],[1 0 3]);step(sys);

Aufgabe 23 (TU)

a) siehe A3_23a.m sowie A3_23sys.mdl

b) siehe A3 23 PT1.m sowie A3_23b.m
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