Strukturbildung und Simulation technischer Systeme

Beispiel Strukturbildung und Simulation Simulationen

zu Kapitel 2 technischer Systeme mit SImApp
http://strukturbildung-simulation.de/
Hier erlernen Sie alles Grundsdtzliche zur Simulation anhand elektrischer Beispiele
und erhalten eine Einfiihrung in die Regelungstechnik.
Struktur der Proportional(P)-Regelung:
Drehzahl-Regelung
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Der Regler vergleicht den Sollwert (U.Soll) mit dem gemessenen s — g1
Istwert U.T. Die Verstérkung (V.P) der Differenz, der Regelab- '
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Der P-Regler bendtigt eine Regelabweichung U.d~U.a. Deshalb kann er die
Lastabhangigkeit der Drehzahl nur verringern, aber nicht ganz beseitigen.
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