Motorreglung eines Gleichstrommotors

(c) J.Grabow 07/15

Bemessung eines PI-Reglers liber dynamische Kompensation im Frequenzbereich

experimentell ermittelte Motordaten

Ankerwiderstand
Ankerinduktivitat
Massentragheitsmoment

Lagerreibung

RA::0'4 .Q
Jg:=5.6 gm.cm’

k,:=1.010101.10° .

S

Leerlaufspannung Uy:=6V
Leerlaufstrom 1,:=0.15 A
Leerlaufdrehzahl wp =930 %
H-Parameter H, =R,
le‘zz—j—Hn'i—i

Dgl. des Motors (aus Maschensatz und Drehimpulssatz)

L,-Jg 4a°* R,y-Js d
=47, + 4 S-—w+c¢~d50-w

A= w

Normierung auf Zeitkonstantenform

L,-J d? R,.J d
1 U, = A 52. o+ A 52._w+1.w
Cso'ksa'éo dt cso'kso'@() dt

C(p'éo

Reziprozitatsvoraussetzung

L,-Jg d? R,-Jg d
b Uy= A5, w+ 41°5, w+lew
Hy, H,,> df H,,* dt



Motorreglung eines Gleichstrommotors

(c) J.Grabow 07/15

Bemessung eines PI-Reglers liber dynamische Kompensation im Frequenzbereich

Zeitkonstantenform
d? d 1 1
KgUy=Ty e+ —w4T)»—w+1lw  Kg=— Kg=156.566 ——
dt? dt H,, Wb
. RA'JS
Zeitkonstante 1 i 5 T,=0.005 s
H12
Ly-J
Zeitkonstante 2 = =2 T,=(536.908-10"°) s
‘[{122
) T,
Lehrsches DampfungsmaB D:= = D=5.113
L2
Ubertragungsfunktion des Motors
_w(s) _ Ks L Ks
GS (S) = U = 2 2 T
a(s) 14s.Ti 42T, (1+5:Ty)(1+s:Ty)
T T, \* 1 1
8= ! + ! - Tsl == T31:<5‘301'10_5> S
2 ‘T22 2 ‘T22 T22 Sl
T T, \
Spi=— Al [ T, 21 T.,=0.005 s
2 ‘T22 2 ‘T22 T22 82
Kontrolle T, Ty,=(2.883:107") s
T,* =(2.883-1077) s*
PI-Regler
KP' 1+S'TN
Gg(s)= < T )
Se N
KP' 1 +S'TN KS
Go(s)=Gg-Gg= < >

5Ty (145:Ty) (1+5-Ty)
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Nachstellzeit des Reglers Tn:=T,
KP KS
Gy(s)=Gg-Gg= .
s:Ty (145-Ty)
Flihrungstibertragungsfunktion
G Kp-K
GW(S)=1+2}' =K K +S-; -z1+s-T >= T 1 TyeT
0 P S N sl 145- N +S2 . N sl
KP ‘KS KP ‘KS
1 Ty
Gy (s)= 2 5 w1=
]_+S'TW1+S 'TW2 KP.KS
TN * Tsl
TW2 .~
KP‘KS

Kp ist einziger freier Parameter 1
Ermittlung von Kp Uber "optimale Dampfung" D:=——_

V2

T, T
1l m Kp=r— N Kp=0.328 Wb
\/5 2'TW2 2'KS.TS].
Reglerparameter des PI-Reglers
Reglerverstarkung Kp=0.328 Wb
Nachstellzeit T\=0.005 s
Verhalten des Regelkreises €:=0.05
Ty T,
Zeitkonstante 1 Ty = ——L Ty =(74.97-107% s
KP‘KS
. TN —6
Zeitkonstante 2 Tyni= Tywr= (106.()24 .10 } s
Kp-Kg
1 3
w = wo=(13.339-10%)
TW2

B - ~ L1

S-2)\ 1

1
s
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. 1
Abklingkonstante 0:=D-w, 6=(9.432.10°) —
S
1
wi=wy+\1-D? w=(9.432.10%) =
S
( 7D ]
Uberschwingen U=e \V'7° U=0.043
—+asin (D)
Anregelzeit T = — Tv=(249.812:107°) s
. In{e-\1-D?
Ausregelzeit T pusi= - (E = ) T pus= (354.363 . 10‘6> s
Darstellung der Pole
§;:=—0+w-1i
82 = —(5 —We ]_l
Im (s —
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[——t——
1
Im (s —
@ (4
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