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Frequenzwahl fir dynamische
Systeme
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Anregung nahe der Grenzfrequenz

System 2.0 Grenzfrequenz bei w = 1%

Anregung mit w = 0.9% -> Phasenverschiebung -50°
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Korrektur der Phasenverschiebung
vor der Korrelation
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Verbesserung durch die Korrektur

d=0.3sin(0.9't);v=y*0.3sin(0.9't+phi) ; f=[(x+5)7*1/(s>+s4+1), C=1, G=0.13
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ES fir Funktionen mit lokalen Minima
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Variable Amplitudenanpassung
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Variable Amplitudenanpassung
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Pulsférmige Amplitudenanpassung
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Pulsformige Amplitudenanpassung
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TO DO

Einarbeiten in das Motormodell

Anwenden der ES-Methoden

Dokumentation
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