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Aufgabe3 Rotator (28 Punkte)

Es gibt Rlle, in denen man eine Kennlinie oder ein Kennlinienfeld um einen bestimmten Winkel
® im Koordinatensystem drehenaetite.® sei im Folgenden positiv, wenn die Kennlinie im
Uhrzeigersinn gedreht wird.
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Bild 7. Drehung einer Kennlinie im Koordinatensystem

Man erkennt sofort, dass der Winkelvon den gewhlten MaRsiben abhigig ist. Er kann nur
angegeben werden, wenn die Mak& auf den beiden Achsen bekannt sind:

x=alU,y=>bI (4)

a)* Welche Einheit hat der MaBstabsfaki®r, = 2 ?

Aufgrund geometrischer Betrachtungen ergeben sich die gedrehten Koordinajeaus den
urspringlichen Koordinaten, y; und dem Drehwinkeb zu:

Ty = 11c08P + Y1 5ind (5)

Yo = —x185inP + ycosd (6)
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b) Setzen Sie die Achsenmafls¢ ein, und setzen Sge: R,,. Geben Sie die gedrehten
GrolRenlU,, I, in Abhangigkeit von der urspiriglichen Gossernl/y, I; , dem Mal3stabsfaktaR,,

und dem Drehwinked in Matrixschreibweise an.

Eine Schaltung die eine Kennlinie um einen Winkebei gegebenenk,,; drehen soll, muss die
in b) berechnetellbertragungsgleichungen besitzen. Allgemein lassen sich diese
Ubertragungsgleichungen anschreiben als
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Bild 8. Prinzipschaltung eines Rotators
Eine Prinzipschaltung des Rotators ist in Bild 8 zu sehen.

c)* Geben sie den Zusammenhang zwischemnd U] bzw. I; und ] an.

d)* Setzen Sid; = 0 und bestimmen Sid undC' ?
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e)* Setzen Sié/; = 0 und bestimmen Si& und D ?

Durch Koeffizientenvergleich mit dem Ergebnis von bpkén nun Gleichungen zur
Dimensionierung der WidemtdeRs und R, gewonnen werden.

f)* Wie viele Gleichungen liefert dieser Koeffizientenvergleich ? Wieviele Unbekannte sind z

bestimmen ?

g) Geben Sie die Gleichungen an.
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Die in g) angegebenen Gleichungen sind nicht linear uaabig. Durch Zusammenfassenath”
man eine eindeutigedsung, die alle Gleichungen atit:

P
Rg = RMtan§ (8)
Ry
R, = — 9
4 sin® ©)

h)* Wie ist das Vorzeichen voR; und R4 im Bereichr < ® < 27 ? Ist ein Rotator in diesem

Winkelbereich mit passiven Bauteilen realisierbar ? Badgen Sie lhre Antwort.

Im BereichO < ® < « ergibt sichR; > 0 und R, < 0. Der negative Widerstan&, soll mittels
eines NIK (Negativ Immittanz Konverter) realisiert werden.
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Bild 9. Negativ Immittanz Konverter

I)* Geben Sie den Strom, in Abhangigkeit von den WideratidenR,, und i,, sowie dem Strom

I, an.
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j) Bestimmen Sie nun den Eingangswiderstaid= Y fur einen am Ausgandf,, I,,) mit

einem positiven Widerstan&l; abgeschlossenen NIK Geben Sie das VorzeichenRcam.

k)* Zeichen Sie eine realisierbare Schaltung aus positiven Walsdsti und einem

Operationsversrker fir einen Rotatordi 0 < ¢ < 7 indem Sie denatigen negativen
Widerstand mit einem entsprechend beschalteten NIK realisieren.

l) EsgelteR, = R,. Geben Sie Ausdicke zur Dimensionierung vaR; und R, an.

m)* Welche Ihnen bekannte Schaltung ist ein Speziallfall des Rotators ? Um welchen Wink¢

D

® £ (0 wird dabei gedreht ?




