
Es muss die Winkelgeschwindigkeit nach einer beliebigen positiven Zeit t1 bestimmt werden und durch t1 dividiert werden:
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Ein System ist stabil, wenn dessen innerer Zustand mit einer Anregung mit einem Energiesignal asymptotisch gegen 0 läuft:

Offenbar ist die Bedingung nicht erfüllt, denn bei einer Anregung mit einem endlichen positiven Signal kann das Integral 
nicht gegen 0 konvergieren.
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Damit ergibt sich das Modell der Regelstrecke zu 33

Die Geradeausfahrt des Fahrzeuges unter Annahme dass das Modell das Fahrzeug vollständig beschreibt und dass keine 
Störung auftritt lässt sich ermöglichen, indem ein gleiches, von 0 verschiedenes Signal u(t) an die Signaleingänge für das 
Tastbreitenverhältnis der Stromrichter für Motoren M1 und M2  geschaltet wird. Idealerweise ist die Winkelgeschwindigkeit 
an beiden Rädern dann gleich.


Die Rechtskurve wird durch eine leichte Verringerung der Winkelgeschwindigkeit des rechten Rades ermöglicht, eine 
Linkskurve entsprechend durch eine Verringerung der Winkelgeschwindigkeit des linken Rades.
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Es gibt keine Verlustmechanismen, keine Störung und keinen integralen Anteil in der Regelstrecke, daher kann es auch 
keine statische Regelabweichung geben.
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2.2 Reglerentwurf 44
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