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a) Wihlen sie aus der Simulink-Library den kontinuierlichen PID-Regler und ergénzen Sie die Regle-
strecke um diesen Regler. Generieren sie iiber die Schaltfliche Tune .. des PID-Reglers geeignete
Regelparameter.

b) Erstellen sie in einem Triggered Subsystem einen zeitdiskreten PID-Regler aus diskreten Elementen.
¢) Wie berechnen sich die diskreten PID-Parameter? Was ist eine geeignete Abtastrate?

d) In realen Sytemen erfolgt eine Dateniibertragung und digitale Berechnungen nur mit endlicher
Wortbreite. Begrenzen Sie diese in ihrem Modell auf 8 bit, so dass der Motor in einem Drehzahl-
bereich von —1% . 1% geregelt werden kann. Machen Sie sich dafiir mit dem Simulink-Block
Data Type Conversion und der Fized Point Darstellung von MATLAB/Simulink vertraut.



