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Zur Bewertung der Aufgaben muss der
gesamte Losungsweg ersichtlich sein.

- Bearbeitungszeit : 90 min
- Erlaubte Hilfsmittel :
- selbststédndige Losung
- keine weiteren Einschrankungen
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! die ersten drei Buchstaben des Nachnamens und vwv fiir die ersten drei Buchstaben des Vornamens.

Aufgabe 1 (17P) Ergebnisdateien - nnnvwwl.m und nnnvwvl sl.sIx

Das abgebildete Schwingungssystem hat die

Freiheitsgrade X;, X2 und Xx3. Die Differentialgleichungen

zur Beschreibung des Bewegungsablaufes lauten:
m-X, =—C-(X —X,)
m- X, :_C'(Xz _Xl)_c‘(xz _Xz)
m-X; =—C-(X;—X;)

Die Anfangsauslenkungen seien x,(t=0)=X,, X,(t=0)=0 und x,(t =0)=—x,. Nach Vorgabe der

Daten in MATLAB soll die Ldsung in Simulink erfolgen. Die graphische Darstellung soll wieder in

MATLARB realisiert werden. Die Simulationsdauer und feste Schrittweite werden in MATLAB vorgegeben.

In einem Plotbefehl sollen x;, X, und x5 in Abhangigkeit der Zeit dargestellt werden. Wéhlen Sie als
Losungsverfahren zur Losung der Differentialgleichungen "ode3 Bogacki-Shampine™.

Zahlenwerte: m = 10 kg; ¢ = 200 N/m; Xo =2 mm; tim =55; At=0,001s

Aufgabe 2 (17P) Ergebnisdateien - nnnvww2.m und nnnvwv2_sl.sIx

Der Wirkungsplan zeigt einen Regelkreis mit einer Regelstrecke 2. Ordnung und einem PI-Regler.
Untersucht werden soll ein Sollwertsprung. Zunéchst seien alle Variablen gleich Null.

KP = 0,4;Tn :5’85 KS = 2’T :48

K=1,T =4s

e

Der Sollwertsprung zum Zeitpunkt t; = 1 s betrdgt w=w_ =5. Geben Sie die Daten in MATLAB vor und

fiihren Sie die Berechnung in SIMULINK durch. Die graphische Darstellung soll wieder in MATLAB
realisiert werden. Hier soll die Fiihrungsgrofie und die Regelgrofe in Funktion der Zeit dargestellt werden.
Die Simulationsdauer und feste Schrittweite werden in MATLAB vorgegeben (tsim =40s; At=0,015s).

Wahlen Sie als Lésungsverfahren zur Losung der Differentialgleichungen "ode3 Bogacki-Shampine™.
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Aufgabe 3 (17P) Ergebnisdateien - nnnvww3.m und nnnvwv3_sl.sIx
Es wird eine Excel-Datei mit dem Dateinamen "daten.xlIsx" zur Verfiigung
gestellt. In der Datei befinden sich in Spalte 1 Zahlenwerte, die mit

einem zu erstellenden MATLAB-Programm eingelesen werden sollen.,
Insgesamt sind dies 2001 Zahlenwerte in 2001 Zeilen. Die Zeitschrittweite
ist in der Exceldatei nicht aufgefuhrt, betragt aber stets At=0,01s.

Somit ergibt sich eine Simulationsdauer tsi,, = 20 s. Die Daten sollen

nach SIMULINK U(bergeben werden. Dort wirken diese Daten als
EingangsgroRe u auf einen Tiefpassfilter 1. Ordnung. Die Ausgangsdaten
des Tiefpassfilters v sollen wieder nach MATLAB zuriickgegeben werden.
In einem Plotbefehl sollen die Eingangs- und Ausgangsgroflien des
Tiefpassfilters (also u(t) und v(t)) graphisch dargestellt werden.

Der Tiefpassfilter hat die Anfangsbedingung v (t = 0) = 5. Die
Zeitkonstante sei T =0,5s. Wahlen Sie als Lésungsverfahren zur Lésung
der Differentialgleichungen "ode3 Bogacki-Shampine"!

1
1+ joT

Tiefpassfilter: G =

= I<
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Hinweis flr spatere Semester:

In Aufgabe 4 ist auch das Makro angegeben,
mit dem die Werte prinzipiell erzeugt wurden.

Aufgabe 4 ( 16P) Ergebnisdatei = nnnvvv4.xIsm

Der nebenstehende Teil eines/des Makros ist Ssub Makrol()
bereits erstellt. Das Makro wird mit der '
Tastenkombination ,,Strg y* gestartet. Es
schreibt in Spalte 1 des Excel-Sheets die ,
Zeitachse und in Spalte 2 die Eingangswerte u(t). .

Makrol Makro

Tastenkombination:

Auszug (oben und unten)
aus der Excel-Datei:

A B
1 0
2 0,01
3 0
4 0,02
5 0
6 0,03
7 0
8 0,04
9 0
10 0,05
11 0
12 0,06
A B
1993 0
1994 9,97
1995 0
1996 9,08
1997 0
1998 9,99
1999 0
2000 10
2001 0
2002
Strgty

Dim u(2000) As Double

Das Programm ist so zu erganzen, dass die dt = 0.01
Eingangswerte u(t) tiefpassgefiltert werden. T = 0.5
Der Tiefpassfilter hat die Anfangsbedingung
v (t = 0) = 5. Die tiefpassgefilterten Werte v(t)

' EingangsgréBlenverlauf festlegen

sollen in die Spalte 3 des Excel-Sheets eingetragen For i(; ’ iofig R
werden. Es soll eine Graphik "u und v tber der Zeit" Next i '
erstellt werden. For i = 0 To 1000
u(2z * i) =0

Rekursionsalgorithmus fir den Tiefpassfilter: Next i

' Busgabe in Excel-Sheet
Vi+1:(l_§)'vi +(£).ui For i = 0 To 2000

T T Cells(i + 1, 1) = i * dt

Zahlenwerte: At=001s; T =0,5s

Cells(i + 1, 2)

Next i

End Sub
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Aufgabe 5 ( 16P) Ergebnisdatei = nnnvw5.vi

Grundsatzlich soll hier das gleiche Problem wie in Aufgabe 4 bearbeitet werden. Die Lésung soll in einem
Formelknoten in LabVIEW gelGst werden. Der Kurvenverlaufe u(t) und v(t) sollen hier in einem XY-
Schrieb ausgegeben werden.

Hilfestellung: Der Graphikteil konnte prinzipiell so aussehen

l Bundeln
X¥-Graph
Array erstellen 3
= =¥ e |
I Bindeln o= (2 i)
A= HS Koblenz
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Aufgabe 6 (17P) Ergebnisdatei = nnnvwv6.vi

Mit dem USB6008 ist durch das Steckmodul ein NTC-Widerstand zur Bestimmung der Temperatur
angeschlossen. Als Ausgangpunkt kann ein vorhandenes Programmbeispiel verwendet werden, bei dem die
Temperatur in Funktion der Zeit angezeigt wird.

Das Programm ist dahingehend zu ergénzen: Es soll die minimale Temperatur 9, und maximale
Temperatur $,,, seit Programmstart ermittelt werden. In einem numerischen Ausgabefenster soll die

Differenz 9,,, — 9, ausgegeben werden. Somit ist die maximale Temperaturspanne seit Programmstart
ersichtlich.
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clear;clc;

m=10;

c=200;

x0=0.002;

tsim=5;

dt=0.001;

sim("krowoll_sl®);
t=simout.time;
x1=simout.signals.values(:,1);
x2=simout.signals.values(:,2);
x3=simout.signals.values(:,3);
plot(t,x1,t,x2,t,x3, Linewidth”,2);grid;
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clear;clc;

Kp=0.4;

Tn=5.8;

Ks=2;

T=4;

K=1;

tl=1;

wun=5; FB ﬁz;feﬂf\zzesen
tsim=40; G Prof b Krcber
dt=0.01; Y, M oriung 12072017

sim("krowol2 sl®);

t=simout.time;
w=simout.signals.values(:,1);
x=simout.signals.values(:,2);

plot(t,w, g",t,x, r","Linewidth”,2);grid;

A Ks K
T T.s+1 B Ts+1
Step 1 Transfer Foni Transfer Fcn2
Tn.s
Transier Fcn
simout
To Workspace
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clear;clc;

u=xlIsread("c:\mus\Prfg_12 07 2017\daten”,"A1:A2001%);

dt=0.01;
tsim=20;
T=0.5;
AB=5;

t(:,1)=0:dt:2000*dt; % Zeitvektor
simin(:z,1)=t(:,1);

simin(:,2)=u(:,1);
sim("krowol3 sl™);
plot(t,u,t,simout.signals.values, "Linewidth",2);grid;

Scopel/zur Konirolle

simin

=

Scopel/zur Kontrolle

From

Workspace

Gain Integrator

simout

To Workspace

% Vorbereitung der Ubergabe an Simulink
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Sub Makrol ()

' Makrol Makro

Tastenkombination: Strgty

Dim u(2000), v(2000) As Double
dt = 0.01
T = 0.5
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Eingangsgrohenverlauf festlegen
For i = 0 To 999
ufz2 * i + 1) = 0.01 * (i + 1)
Next i
For i = 0 To 1000
uf{2 * i) =0
Next i

' Rusgangsgrofenverlauf berechnen
v(0) =5
For i = 0 To 1999
v(i+ 1) =w(i) * (1L -dt / T) + u(i) *dt / T
Next i

' Busgabe in Excel-Sheet
For i = 0 To 2000
Cells(i + 1, 1) i * dt
cells(i + 1, 2) u(i)
Cells(i + 1, 3) = wv(i)

Next i
End Sub
A B C D E F G H J

1 0 0 5

2 0,01 0,01 49

3 0,02 0 4,8022 Diagrammtitel

4 0,03 002 4706156 .

5 0,04 0 4,61243288

6 0,05 0,03 4,52018422

7 0,06 0 4,43038054

8 0,07 0,04 4,34177293

9 0,08 0 4,25573747

10 0,09 0,05 4,17062272

11 0,1 0 4,08821026

12 0,11 0,06 4,00644606

13 0,12 0 3,92751714

14 0,13 0,07  3,8489668

15 0,14 0 3,77338746

16 0,15 0,08 3,69791971

17 0,16 0 362556132

18 017 0,09 3,55305009 & = & s el
19 0,18 0 3,48378909 Datenreihenl Datenreihen2
20 0,19 01 3,41411331

21 0,2 0 3,34783104
1998 19,97 9,99 4,81955821
1999 19,98 0 492296704
2000 19,99 10 4,8245077
2001 20 0 492801755
2002
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float u[2001],v{2001],£[2001]):

X¥-Graph

for(i=0;i<2001;i++)t{i]=dt"i; Array erstellen
for(i=0:i< 1000;i++)u[2%+ 1]=0.01*(i+ 1); 1 @

forli=0i<100Ti++)u[2%]=0: el

v[0]=5;
for(i=0:1<2000:i++)v[i+ 1]=v[i]*(1-dt/T)+ u[i]*dt/T:
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Stop
STOP Rx teta Differenz/Spanne
8,30952 29,173 513153

Signalverlaufsdiagramm 2 _PlntD n]
3
m
o Ingenieuresen
=8 l::‘?QIl\/?a's,chinenbau
§ ot O Kber
| = Ya oPi[]fung g12.07.2017

DAQ-Assistent
J Daten

Yon dynamischen Daten konvertieren )W
S ;

E ;
o
i
g,
!

float ue=xe[0];

¥
-Assi 23
DAQ-Assistent2 float ub=1.398: 1

Daten __° float RE=144.3;
float uB=5; teta
float Rv=10; o=
[N {FE]
// Berechnung Rx
float Rx; - H )
Rx=ue/((uB-ue)/Rv-(ue-ul)/RE): S:gnalverlaufsdlagramm 2
.|
H m // Berechnung Temperatur Cpac
float teta;
float B=4000;
float RO=10;
float T0=273.15+25;
teta=1/T0+In(Rx/R0)/B:
0 I I teta=1/teta-273.15; I

if(ii==0)tet_min=teta;
if(li==0)tet_max=teta;
i Differenz/Spanne
if(teta>tet_max)tet_max=teta;
if(teta<tet_min)tet_min=teta; ¢ 23]

Stop
float diff=tet_max-tet_min; 1




