Das Bode-Diagramm I3A

Das Bode-Diagramm stellt den Frequenzgang als Amplituden- und
Phasengang in zwei getrennten Diagrammen als Funktion der
Frequenz dar. Die Frequenzachse & die Amplituden-Ordinate sind
logarithmisch skaliert, die Phase linear.
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Das Bode-Diagramm BA
Beispiel
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Regelungstechnik BA

Beispiel: Bode-Diagramm eines P-T;-Systems:

Systemgleichung: T, -;(t) +v(t) =K, -u()=v() - (1+ joT))

Frequenzgang: FG(jo) = L
1+ joT,

K, _ —K,aT,

Separation in Real- & Imaginarteil: FG(jw) = +7-
U=y 7 T (o)’

NSl T
1+(oT,)’
Phasengang: ¢G(0) = —arctan (T,)

Amplitudengang: AG(w) =

Grenzfrequenz og eines Systems:

Rickgang des Amplitudenganges auf seines Wertes bei =0

1
V2

-> 3dB-Punkt
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Regelungstechnik I3A
Grenzfrequenz des Sdb b | AG@=0.) 1 4

|
P-T,-Systems: AG(0 = 0) \/H(%TJI N
oder:  1+(w,T,) =2
Grenzfrequenz P-T,: (o :L.
T
- oberhalb der Grenzfrequenz g fallt AG mit 20dB pro Dekade ab

Nyquist-Diagramm des h Im{FG(jo)} = FG (jo)
P-T,-Systems:

K, Re{FG(jw)} = FGy(jw)
-45°

K,
V2  ansteigend

FG(jo) @
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Regelungstechnik

Nyquist- & Bode-Diagramme wichtiger Systeme

Frequenzgang Nyquist-Diagramm Bode-Diagramm
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Regelungstechnik I3A
Beispiel: P-T,-System - 7 Félle
Pol ii verhalten
Fall | Dimpfung Polstellen Schenia bei Auslenkung
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Regelungstechnik

Beispiel: P-T,-System
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PT2-System
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Abbildung 2.40 Normierte Sprungantwort eines P-T2-Systems
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PT2-System BA
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Abbildung 2.41 Bestimmung von wp und D aus dem Ausschwingversuch bei
schwach geddmpften Systemen
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Regelungstechnik I3A

Ortskurven eines PT2-Systems
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Regelungstechnik — PT2 System I3A
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Unterschied zwischen PT1- und PT2-System BA
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Abbildung 2.43 Vergleich der Sprungantworten von P-T1 und P-T2 System
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