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Abbildung 0.1: Einfache Regelkreistopologie

Allgemein:

_ Xa(s)
XE(S)

Ubertragungsfunktion des offenen Regelkreises:

G(s)

Gk =G1 -Gy - Gs

Fithrungsiibertragungsfunktion:

Gor — Gy - G
Y14 G-Gy Gy
Storiibertragungsfunktion:
G
G s
27 14G -Gy Gy

Allgemeine Formel fiir X(s):

Regeldifferenz (allgemein):

E(s) = W(s) — X(s) - Gs(s)
mit: E(s) =W (s) — R(s)undR(s) = X(s) - G
Diampfung (allgemein):
D =1 — kein Uberschwinger

D = — — optimal, 1 Uberschwinger

V2

Stabilitéit (allgemein):

vx (Winkel aus Gg) > —180° — Stabil
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