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Nichtlineare Regelungssysteme 1 — Ubung 6 Sommer 2015

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

e Streckenparameter: p = (01,0,,0;)T = (10,7,20)T

0,t<2 _f0, t<5
8,t>2’ dz<t)_{10,t25’

ds(t) =

Eingangsseitige Storung: d; (t) = { {O, t<7

5,t>7

Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tg, = 10, wi. = (O, 1,2)T, wf, = (1,0, 1)T

ini

Anfangswerte fiir die Simulation: w(tini) = (0,2, 0,8, 2, 2)T, Integriererstartwert null

Reglerparameter: Kp =51, Kj=1
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

ohne eingangsseitige Storung

e Streckenparameter: p = (@1,0,,0;)T = (10,7,20)T
e Parameter der Solltrajektorie: ti,; = 0, tg, = 10, wi, = (0,1,2)7, wf, = (1,0, T

ini

e Anfangswerte fiir die Simulation: w(tini) = (0,2, 0,8, 2, 2T, p(timi) = (9, 6, 18)T

e Reglerparameter: K =51, P =201
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

mit eingangsseitiger Stérung

e Streckenparameter: p = (0O, 0,, 03)T = (10,7,20)T

. o , 0,t<2 0, t<5 0,t<7
Eingangsseitige Storung: d1(t):{8 f>07 dz(t):{lo (> dS(t):{S (oo

Parameter der Solltrajektorie: tini = 0, tg, = 10, wi. = (O, 1,2)T, wk, = (1,0, 1)T

ini

Anfangswerte fiir die Simulation: w/(tin;) = (0.2, 0.8, 2.2)T, p(timi) = (9, 6, 18)T

Reglerparameter: K =051, P =201
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Simulation des Regelkreises mit adaptivem Folgeregler (Teilaufgabe 2d):

mit eingangsseitiger Storung und Schatzung der Stérung

e Streckenparameter: p = (0O, 0,, 03)T = (10,7,20)T

0,8

ol 0,6 1

0,4

0,2

Eingangsseitige Storung: d (t) = {

Parameter der Solltrajektorie:

Reglerparameter:

0,t<2
8,t>2’

tini = 0, tgn = 10, wj;

K=10],

P, =201

dZ(t):{m t>5’

ini

0, t<5 0,t<7

dS(t):{5’t27

=(0,1,2)1, wf, = (1,0,1)T

Anfangswerte fiir die Simulation: w(tini) = (0,2, 0,8, 2,2)Y, pa(tini) = (9, 6, 18, 0, 0, 0)T
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