
 
 
 
 

  

  

 
 
 
 

Einführung in die 
Regelungstechnik 

  

Heinz Mann, Horst Schiffelgen, Rainer 
Froriep 

Analoge und digitale Regelung, Fuzzy-Regler, Regel-
Realisierung, Software  

  

ISBN 3-446-40303-5  

  

Inhaltsverzeichnis 

  

Weitere Informationen oder Bestellungen unter  
http://www.hanser.de/3-446-40303-5 sowie im Buchhandel 



Inhaltsverzeichnis

1 Einleitung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13

1.1 Erste Orientierung. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13

1.2 Steuerung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 14

1.3 Regelung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

1.4 Weitere Beispiele für Steuerungen und Regelungen . . . . . . . . . . . 29

1.5 Zur Lösung regelungstechnischer Aufgabenstellungen . . . . . . . . . . 35

2 Analoge �bertragungsglieder . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41

2.1 Lineare zeitinvariante �bertragungsglieder (LZI-Glieder) . . . . . . . . . 41

2.2 Wirkungsplan und grafische Simulationsprogramme. . . . . . . . . . . 47

2.3 Mathematische Modellbildung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 51

2.3.1 Theoretische Modellbildung (mit Linearisierung) . . . . . . . . . 51
2.3.2 Experimentelle Modellbildung (Identifikation) . . . . . . . . . . 61
2.3.3 Normierung von mathematischen Modellen . . . . . . . . . . . 67

2.4 Testsignalantworten und zugehörige Kennfunktionen . . . . . . . . . . 68

2.4.1 Sprungantwort und �bergangsfunktion . . . . . . . . . . . . . 69
2.4.2 Impulsantwort und Gewichtsfunktion . . . . . . . . . . . . . . 71
2.4.3 Anstiegsantwort und bezogene Anstiegsantwort . . . . . . . . . . 73

2.5 Frequenzgang . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 75

2.5.1 Berechnung des Frequenzgangs . . . . . . . . . . . . . . . . 75
2.5.2 Bode-Diagramm (Frequenzkennlinien) und Ortskurve . . . . . . . 77

2.6 �bertragungsfunktion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 80

2.6.1 �bertragungsfunktion und Differenzialgleichung . . . . . . . . . 81
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