Beispiel Strukturbildung und Simulation Simulationen
Regelung technischer Systeme mit SimApp

(Simulier’re Regelungs-Tecnik:  PI-geregelter Motor mit Haftreibung ) http://strukturbildung-simulation.de/

Zwei Formen der Reibung sind zu unterscheiden:

1. Gleit-Reibung: Sie ist Geschwindigkeits-proportional F.GR=k.R*v
- mit der individuellen Reibungs-Konstante k.R. U.X
Gleit-Rebung wirkt bei Schwingungen dampfend. 12V

2. Haft-Reibung: Die ist Gewichts-proportional F.HR=p*F.G 9
- mit der experimentell ermittelten Reibungszahl .

Ursache der Haft-Reibung sind rauhe Oberflachen und W
fehlende Schmierung. PI-Regler

Drehzahl-Regelung

Durch die Haft-Reibung haben Motoren eine Ansprechschwelle. V.P und T.N
Sie macht die Einstellung kleiner Drehzahlen im gesteuerten Betrieb

unmoglich. Hier soll gezeigt werden, wie sie ein PI-Regler durch
Pulsbreiten-Modulation der Anker-Spannung u.A im Mittel vollstandig

beseitigt. _ _
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