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Mikroklausur 4 am 28.07.2020

Name: Matrikelnummer: Punkte:

Fiillen Sie bitte Thre Daten ein und machen Sie jeweils genau ein Kreuz bei der richtigen Antwort. Sie diirfen Extrapapier fiir Zwischen-
rechnungen nutzen, aber bitte geben Sie am Ende nur dieses Blatt ab. Richtige Antworten zéhlen 1 Punkt, falsche, keine oder mehrere
Kreuze 0 Punkte.

1. Der geschlossene Kreis eines geregelten LTI-Systems wird durch die Sensitivititsfunktionen S(jw) und die komplementire Sen-
sitivititsfunktion T'(jw) beschrieben.
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Dieses System hat ein gutes Verhalten fiir
(@[ ] Storungen mit Frequenz w = 60% (b)[ | Messrauschen mit Frequenz w = 1 %
(©)[ ] Referenzsignale mit Frequenz w = 10024 (d)[ ] Referenzsignal mit Frequenz w = 124

2. Welche der folgenden Aussagen iiber das Wind-Up ist falsch?

(a) D Durch das I-Glied im PID-Regler kann es zu reg- || (b) D Fiir den P- und den D-Regler ist die Saturation ein
lerinduzierten Oszillationen kommen. marginales Problem.

() [ ] Der Integrationsanteil bei einem PI- bzw. PID- || (d) [ ] Wind-Up kann durch die geeignete Wahl des Para-
Regler kann im ungiinstigsten Fall ins Unendliche steigen. meters Kp verhindert werden.

3. Betrachten Sie das folgende Nyquist Diagramm einer stabilen offenen Kette.
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Das System hat die folgende Phasenreserve:
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4. Ein LTI-System wird durch die Ubertragungsfunktion G(s) = #{;5) beschrieben. Wenn der Regler K (s) = s benutzt wird,
ist die komplementéire Sensitivititsfunktion 7'(s) gegeben durch
s+4)(s+5 2541 253 s
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5. Betrachten Sie das folgende Nyquistdiagramm.



Nyquist Diagram
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Welcher Ubertragungsfunktion entspricht es?
s+4 8 4s s+4
() I:] 32-:-3 (b) I:] (s+1)(s+2) (©) D s24+s+1 (d) D 32—:‘;-&-1
6. Welche der folgenden Aussagen iiber den Luenberger Beobachter ist korrekt?
(@) || optilmaler beob- [[ (b) [ | hat die gleiche ([ ] kann mit hilfe der
achter durch Minimierung || Struktur wie der Kalman || (©)[ | keine Riccati Gleichung berech-
quadratischem Schitzfehler || Filter net werden
7. Betrachten Sie das folgende Bode Diagramm.
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Das System hat die folgende Statische Verstirkung:

(@[ ] 0dB (d)[ ] 45dB © ] o ([ ] —o0

8. Betrachten Sie das folgende Nyquist Diagramm einer stabilen offenen Kette.

Nyquist Diagram
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Das System hat die folgende Amplitudenreserve:

@[] 1.25 ®[] -08 ©[] 08 @[] oo

9. Ein LTI-System wird durch die Ubertragungsfunktion G(s) = % beschrieben. Betrachten Sie den Regler K'(s) = 5.
Was konnen wir iiber die Eingang/Ausgangs (E/A) Stabilitidt und die innere (I) Stabilitit des geschlossenen Kreises sagen?
(@)[ ] E/A-stabil, I-stabil (b)[ ] E/A-stabil, I-instabil
(c) I:] E/A-instabil, I-instabil (d) |:] E/A-instabil, I-stabil




