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Simulationsergebnisse der Trajektorienfolgeregelung des Gleichstrommotors

Motorparameter: R = 6(), By, = 41pNms, L =89mH, K =455 mVsrad™!,] =795 x 107¢ kg m?
Referenztrajektorie: y*(t) = w*(t) = 200 sin 20¢.
Anfangsbedingungen: x(0) = 0

Sollverldufe der Zustdande, des Ausgangs und des Eingangs

1 T T

Motorstrom x7 (f)

200

.':‘/-\

v =
b2 10
bD b0 =
ek
,.*é;;” 0
§E:\

> —100

2s

—200

Referenzeingang
(

Zeit t

Verlauf des Motorstroms i,(t) (oben) und der Winkelgeschwindigkeit w(t) (mitte) fiir den Refe-
renzeingang u*(t) (unten).
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Freies System é(t) = Ae(t), e,(t) =0
Eigenwerte von A: Ay =~ —627.5,A, ~ —47.2.

Anfangszustand e(0) = (060(1)1)

Freies System, k1 = 0, ko =0
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Verlauf der gewiinschten Winkelgeschwindigkeit y*(¢) und tatsdchlichen Winkelgeschwindigkeit
y(t) = x2(t) (oben), Zustandsverlauf fiir den Fehler des Motorstroms e; () (zweites von oben), Zu-
standsverlauf fiir den Fehler der Winkelgeschwindigkeit e, (t) (zweites von unten) und Verlauf der
Stellgrofie e, (t) = u*(t) (unten).
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System é(t) = Ae(t) + Be,(t)
Riickfithrung e, () = kie1(t) + kpep(t) mitky = —1,ky = —1

Eigenwerte im geschlossenen Kreis: A1 ~ —393.5 4+ 719.6j, A, ~ —393.5 — 719.6j
Anfangsbedingungen: ¢(0) = (060(1)1>

Reglerparameter ky = —1,kp = —1
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Verlauf der gewiinschten Winkelgeschwindigkeit y*(f) und tatsdchlichen Winkelgeschwindigkeit
y(t) = x2(t) (oben), Zustandsverlauf fiir den Fehler des Motorstroms e; () (zweites von oben), Zu-
standsverlauf fiir den Fehler der Winkelgeschwindigkeit e, (f) (zweites von unten) und Verlauf der
Riickfithrung e, (f) = —e1(t) — e2(t) (unten). Beachten Sie die Skalierung der Zeitachse!
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System é(t) = Ae(t) + Be,(t)

Riickfithrung e, () = ke (t) + kzex(t) mit ky = —100,k, = —100

Eigenwerte im geschlossenen Kreis: A; ~ —5955.3 4 5373.6j, A, ~ —5955.3 — 5373.6j

Anfangsbedingungen e(0) = <O'00(1)1)
Reglerparameter k; = —100, k, = —100
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Verlauf der gewiinschten Winkelgeschwindigkeit y*(¢) und tatsdchlichen Winkelgeschwindigkeit

y(t) = x2(t) (oben), Zustandsverlauf fiir den Fehler des Motorstroms e; (t) (zweites von oben),
Zustandsverlauf fiir den Fehler der Winkelgeschwindigkeit e, (¢) (mitte), Verlauf der Riickfithrung
eu(t) = —e1(t) — ex(t) (zweites von unten) und der gewtiinschte sowie der tatsichliche Stellgrofen-

verlauf u*(f) und u(t) (unten). Beachten Sie die Skalierung der Zeitachse!
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