3.1.3 Regelstrecke 1. Ordnung mit PI-Regler . . . . . 83
3.1.4 Regelstrecke 1. Ordnung mit PD-Regler . 83
3.1.5 Regelstrecke 1. Ordnung mit PID-Regler . . . . 84
3.2 Regelstrecken 2. Ordnung mit P- und PD-Regler . . . . 84
85

3.2.1 Regelstrecke 2. Ordnung mit P-Regler . . . . . .
3.2.2 Regelstrecke 2. Ordnung mit PD-Regler . . . . . 85
S T R SR MR R R AT St SRR 86
4.1 Stabilitat, Strukturstabilitdt . . . . . .. ... . .. 86
4.2 Stabilitatskriterium nach Hurwitz. . . . . . . . . . . 86
4.3 Stabilititskriterium mit Hilfe der Ortskurve . . . . . . 89
4.4 Stabilititskriterium nach Nyquist . . . . . . . . . . . 99
4.5 Stabilititsbedingung fiir eine Regelstrecke 1. Ordnung mit
SOUE Do PR-Ebaoia .. e an b dol . il 102
4.6 Anwendung des Bode-Diagramms fiir Stabilititsunter-
snohvmgen DAGK NVOUISE + fai srniic Teoniit ol cabdl et ¢ o 104
4.7 Abklingbedingungen, p-Ebene . . . . . . . ... .. 110
4.7.1 Allgemeine Fassung des Frequenzganges . . . . . 110
7.2 Daswd-Netz (p-Ebene) . . . . .. ... .. .. 113
4.7.3 Abklingbedingungen . . . . . . leagbf anasmid | 2114
4.8 Tabellen iiber Stabilititsgrenzen . . . . . . . . . . . 116

. Das Regelverhalten an Regelstrecken hiherer Ordnung bei Ver-

wendung stetiger Regler, Einstellregeln . . . . . . . . . . . 120
$:l Ertberion der Rogolgite . ... . » ¢ mivinissaisoe o 121
5.2 Einstellregeln von Ziegler und Nichols . . . . . . . . » 123

5.3 Einstellung eines PI- und PID-Reglers an einer Strecke mit
Totzeit und Zeitkonstante nach der Betragsfliche . . . . 124
9.4 Einstellung eines PI- und PID-Reglers an einer Strecke mit
Totzeit und Zeitkonstante fiir aperiodischen Regelverlauf 131
5.5 Einstellung eines PI- und PID-Reglers an Strecken n-ter

Ordnung nach der Betragsfliche ., . . . . . . . . .. 134
5.6 Einstellung eines PI- und PID-Reglers an Strecken ohne
RO Naleifl. B Nas ‘wotdied) 21 dadheniiies <l 84 T . 141

5.7 Beispiel fiir den EinfluB des Storortes auf das Regelver-
R o ey vailan sins tar il g el MEARE &

II. GERATETECHNIK

R Lieer ger Verjahrenstechntk . . o o o o o o« diomile tal ans

T R T T R R EEIE Y M g s s el S T
6.2 Aufbau eines Regelsystems. . . . . . . . . . . . . .
6.3 Beispiele pneumatischer Meumformer . . . . . . . .
6.4 Beispiele pneumatischer Einheitsregler . . . . . . . .
6.4.1 Pneumatischer Einheitsregler . . . . . . . . . .
6.4.2 Pneumatische Zusatzgeriite, Kaskadenrelais, Ver-
DRimbspelnds s s Va0 4 AT 5 NSRRI
6.5 Beispiele elektrischer MeBumformer . . . . . . . . . .
6.6 Beispiele elektrischer Regler zum Anschlufl an MeB-
i R RO §f M Oany bl Rage s i e b o AR R
6.6.1 Regler mit stetigem Ausgang . . . . . . . . . .
0.02 Roglermit Sohaltausgang « « « « « = » o« o & o «
6.7 Beispiele voniStellgliedern . . . . . . . . « « .+ . « .
6.7.1 PneumatischeStellglieder . . . . . . . . . . . .
6.7.2 Elektrohydraulische Stellglieder . . . . . . . . .
6.7.3 ElektrischeStellglieder . . . . . . . . « « « + .

7. Abhiingigkeit der Einstellwerte eines Reglers . . . . . . . . .

III. NICHTLINEARITAT IM REGELKREIS

8. Nichilineare Regelkresogléeder . . . . . . . . « . « « ¢« « .
8.1 Kennlinien nichtlinearer Signaliibertrager . . . . . . .
8.2 Die Beschreibungsfunktion . . . . . . . . . . .. ..



