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STEUERUNG - REGELUNG

Eingangsgrol3e beeinflusst Ausgangsgrofle
Steuerung uberwacht das Ergebnis nicht
offener Wirkungskreislauf
Regelung uberwacht das Ergebnis durch Messen (Ruckkopplung)

geschlossener Wirkungskreislauf
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REGELUNG

Motivation

Beispiele:
Natur
Tatigkeiten des Menschen

Autopilot

Temperaturregelung des Druckkopfes beim 3D-Druck



REGELUNG

Allgemein

Messen
Vergleichen

Stellen



REGELKREIS

geschlossener Wirkungskreis

Stellen wirkt auf Erfassen zuruck



REGELKREIS
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BEGRIFFE

Overshoot: Uberschwingweite
Steady State Error: bleibende Regeldifferenz
Anregelzeit (rise time)

Totzeit



REGELKREIS

Anforderungen an einen Regelkreis

kleine bleibende Regeldifferenz
geringes Uberschwingen

kleine Anregelzeit



RECEER

Allgemein

Bereich mit
Eingangsgrof3e = Regeldifferenz e
Ausgangsgrolle = Stellgrofle y
Notig durch
|. Fuhrungsgrof3enanderung

2. Storgrol3e

Regler

!

Regelstrecke




RECEER

Ubertragungsverhalten

Proportional-Regler (P-Regler)
Integral-Regler (I-Regler)
Proportional-Integral-Regler (Pl-Regler)
Proportional-Differential-Regler (PD-Regler)

Proportional-Integral-Differential-Regler (PID-Regler)



RECEER

Sprungantwort

Zeitverhalten eines Reglers durch Sprungantwort-Verfahren
sprungartige Anderung der Regeldifferenz
Verlauf der Ausgangsgrol3e in Abhangigkeit der Zeit

theoretische Betrachtung



RECEER

P-Regler
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http://www.technischerbetriebswirt-ihk.de/tfw/texte/steure.pdf



http://www.technischerbetriebswirt-ihk.de/tfw/texte/steure.pdf

RECEER

P-Regler

Ausgangsgrole: StellgroBBe y proportional zur Eingangsgrofle:
Regeldifferenz e
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P-Regler
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..........................................................

0 | | | | | | | | | J
0 02 04 06 08 1 12 14 16 18 2

P Ry
https://www.uni-ulm.de/fileadmin/website_uni_ulm/iui.inst. | 30/Mitarbeiter/oubbati/RobotikVWVS| | | 3/Folien/Regelung.pdf



https://www.uni-ulm.de/fileadmin/website_uni_ulm/iui.inst.130/Mitarbeiter/oubbati/RobotikWS1113/Folien/Regelung.pdf

RRECSEEIX

P-Regler
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P-Regler
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RECEER

P-Regler

Vorteile:
kleine Anregelzeit
schneller Regler
Nachteile:
bleibende Regeldifferenz, besonders bei kleinem Faktor

overshooting bei groBem Faktor



RECSEER

|-Regler




RECEER

|-Regler

Anderungsgeschwindigkeit der AusgangsgroBe: StellgroBe y
proportional zur Eingangsgrofle: Regeldifferenz e
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|-Regler
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RRECSEEIX

|-Regler
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|-Regler

Vorteile:

keine bleibende Regeldifferenz
Nachteile:

grol3e Anregelzeit

overshooting bei groBBem Faktor
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Pl-Regler
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Pl-Regler
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RRECSEEIX

Pl-Regler
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RECEER

Pl-Regler

Vorteile:
kleine Anregelzeit
schneller Regler

keine bleibende Regeldifferenz
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PD-Regler
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RECEER

D-Regler

Ausgangsgrole: Stellgro3e y proportional zur
Anderungsgeschwindigkeit der EingangsgroBe: Regeldifferenz e
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D-Regler
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PD-Regler
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PD-Regler
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PD-Regler

Vorteile:
kleine Anregelzeit
sehr schneller Regler
Minimierung des overshootings
Nachteile:

bleibende Regeldifferenz
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PID-Regler




RECEER

PID-Regler

Sollwert
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RECEER

PID-Regler

Vorteile aller drei Regler kombiniert:
reagiert schnell
keine bleibende Regeldifferenz
erlaubt keine grof3en Regeldifferenzen
Nachteil:

Zeitaufwand beim Tuning



Vorteile Nachteile

bleibende Regeldifferenz,

P schnell, kleine Anregelzeit Overshooting
| keine bleibende langsam, grof3e
Regeldifferenz Anregelzert, Overshooting

sehr schnell, kleine
D Anregelzeit, keine grof3en
Regeldifferenzen

schnell, kleine Anregelzett,

reaglert nicht auf
konstante Regeldifferenz

Pl keine bleibende
Regeldifferenz
sehr schnell, kleine
PD Anregelzeit, keine groBen bleibende Regeldifferenz

Regeldifferenzen

schnell, genau,

i schwingungsfrei
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