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1 Aufgabenstellunag:

1.1 Einarbeitung in die Simulationssoftware ANA: Erstellen der Tutorials -
Simulation

1.2 Simulieren Sie die Sprungantworten folgender Elemente des Regelkreises:
| - Glied (T, = 1.5s),
PT; - Element (k =2, T = 0.4s),
IT; - Element (T,=0.3s, T; = 0.5s)
DT, — Element (k=3, T =1.25s)
Bezeichnen Sie in den Ausdrucken der Sprungantworten charakteristische
Eigenschaften wie Sprunghéhen oder Steigungen mit Parameterwerten (k, T,
T1).

1.3 Simulieren Sie die Sprungantworten verschiedener PT, - Elemente
(D =0.383, D =0.707, D = 0.866, D = 1.000) fiir k = 1 und wy = 2.p s*
Bei welchem Dampfungsgrad ist das Rechteckverhalten optimal?

1.4 Simulieren Sie die Sprungantworten von Pl — und PID — Regler und beschriften
Sie
wie unter 1.2 beschrieben.
Pl - Regler (kg =5, Ty = 0.1s) und
PID — Regler (kg =2, Ty =0.1s und Ty = 0.01s)

Datum: Unterschrift:




1.1 Einarbeitung in ANA: Tutorialbeispiel

Betragsoptimale Regelung

nicht schwingungsfahiges PT2
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1.1.1 Simulation:
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1.2 Elemente des Regelkreises

| - Glied

Werte: T,
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Simulation:

1.21.1

L e

S Y T ey

||||||||||||||||||||||||

i o e o o o and

|||||

A -
|
'
1

L, NP ey | —

o ey

B Zeit

4 45

35

5
45 pe-

4

1/k

1.2.2 PT, - Element
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Simulation:
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IT; — Element
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1.23.1

ST o D RO | P | el R Lo IS |- 8 I P e T
[l [

T
1
1
1
e LTS | SR T s

. T e e [ P

09

n.a

Zeill

1.

0.7

05

02 03 04

0.1

1.6
1.4
12

e




1.2.4 DT1 - Element
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Werte: k
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Simulation:
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1.3 PT,

— Elemente

Werte: k=1

N = 2%
D =0,383
D =0,707
D = 0,866
D =1,000

PT2 - Elemente

Sprung PTZ
A=1 y_4 k=10 _Jv.1
=0 5 D=0.383
AD=0 wn=2"cP|
FT2
k=1.0 W
D=0.707 5
wi=2" Pl
(B s =
te=2 5 k=10 vz
h=0.01 D=0.86F
whn=2"cP|
PT2
k=10 _fv.3
D=10 5
wh=2*cP|
1.3.1.1 Simulation:
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D =0,707

D =0,866

D =1,000



1.3.1.2 Simulation tberlagert:

1.4 Pl —und PID — Regler

1.4.1 PI-Regler

Werte: kg =5
Tn=0,1s

1.4.2 PID - Regler
Werte: kg = 2
Tn=0,1s
Ty =0,01s



1.4.2.1 Simulation Pl — Regler:

1.4.2.2 Simulation PID — Regler:

To = Ty\/kR



