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Bemessung eines PI-Reglers über dynamische Kompensation im Frequenzbereich 

experimentell ermittelte Motordaten

Ankerwiderstand ≔RA 0.4

Ankerinduktivität ≔LA 21

Massenträgheitsmoment ≔JS ⋅5.6 2

Lagerreibung ≔kt ⋅⋅1.010101 10−6 ―

Leerlaufspannung ≔UA 6

Leerlaufstrom ≔IA 0.15

Leerlaufdrehzahl ≔ωL ⋅930 ―
1
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Dgl. des Motors (aus Maschensatz und Drehimpulssatz)
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Normierung auf Zeitkonstantenform
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Reziprozitätsvoraussetzung
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Zeitkonstantenform
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Zeitkonstantenform

＝⋅KS UA ++⋅T2
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d

dt
ω ⋅1 ω ≔KS ――

1

H12

=KS 156.566 ――
1

Zeitkonstante 1 ≔T1 ―――
⋅RA JS

H12
2

=T1 0.005
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―――
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2

=T2 ⎛⎝ ⋅536.908 10−6⎞⎠

Lehrsches Dämpfungsmaß ≔D ――
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=D 5.113

Übertragungsfunktion des Motors
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PI-Regler
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dynamische Kompensation der größten Zeitkonstante
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dynamische Kompensation der größten Zeitkonstante

Nachstellzeit des Reglers ≔TN Ts2
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Führungsübertragungsfunktion
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Kp ist einziger freier Parameter
Ermittlung von Kp über "optimale Dämpfung" ≔D ――

1
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Reglerparameter des PI-Reglers

Reglerverstärkung =KP 0.328

Nachstellzeit =TN 0.005

Verhalten des Regelkreises ≔ε 0.05

Zeitkonstante 1 ≔TW2
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1

δ ⎛9.432 103 ⎞ 1
δ DAbklingkonstante
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Abklingkonstante ≔δ ⋅D ω0 =δ ⎛⎝ ⋅9.432 103 ⎞⎠ ―
1
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Darstellung der Pole
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