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Nichtlineare Regelungssysteme 1 — Übung 6 Sommer 2015

Simulation des Regelkreises mit PI-Folgeregler nach compted-torque-Ansatz (Teilaufgabe 2c)

• Streckenparameter: p = (Θ1, Θ2, Θ3)T = (10, 7, 20)T

• Eingangsseitige Störung: d1(t) =

{

0 , t < 2
8 , t ≥ 2

, d2(t) =

{

0 , t < 5
10 , t ≥ 5

, d3(t) =

{

0 , t < 7
5 , t ≥ 7

• Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tfin = 10, ω
⋆

ini = (0, 1, 2)T, ω
⋆

fin = (1, 0, 1)T

• Anfangswerte für die Simulation: ω(tini) = (0, 2, 0, 8, 2, 2)T, Integriererstartwert null

• Reglerparameter: KP = 5 I, KI = I
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

ohne eingangsseitige Störung

• Streckenparameter: p = (Θ1, Θ2, Θ3)T = (10, 7, 20)T

• Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tfin = 10, ω
⋆

ini = (0, 1, 2)T, ω
⋆

fin = (1, 0, 1)T

• Anfangswerte für die Simulation: ω(tini) = (0, 2, 0, 8, 2, 2)T, p̂(tini) = (9, 6, 18)T

• Reglerparameter: K = 5 I, P = 20 I
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

mit eingangsseitiger Störung

• Streckenparameter: p = (Θ1, Θ2, Θ3)T = (10, 7, 20)T

• Eingangsseitige Störung: d1(t) =

{

0 , t < 2
8 , t ≥ 2

, d2(t) =

{

0 , t < 5
10 , t ≥ 5

, d3(t) =

{

0 , t < 7
5 , t ≥ 7

• Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tfin = 10, ω
⋆

ini = (0, 1, 2)T, ω
⋆

fin = (1, 0, 1)T

• Anfangswerte für die Simulation: ω(tini) = (0.2, 0.8, 2.2)T, p̂(tini) = (9, 6, 18)T

• Reglerparameter: K = 5 I, P = 20 I
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

mit eingangsseitiger Störung und Schätzung der Störung

• Streckenparameter: p = (Θ1, Θ2, Θ3)T = (10, 7, 20)T

• Eingangsseitige Störung: d1(t) =

{

0 , t < 2
8 , t ≥ 2

, d2(t) =

{

0 , t < 5
10 , t ≥ 5

, d3(t) =

{

0 , t < 7
5 , t ≥ 7

• Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tfin = 10, ω
⋆

ini = (0, 1, 2)T, ω
⋆

fin = (1, 0, 1)T

• Anfangswerte für die Simulation: ω(tini) = (0, 2, 0, 8, 2, 2)T, p̂d(tini) = (9, 6, 18, 0, 0, 0)T

• Reglerparameter: K = 10 I, Pd = 20 I
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