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A) Korrespondenzen der Laplace- und z-Transformation 
 

 
0

( ) ( ) stF s f t e dt
∞

−= ⋅∫   ( )f t  

   ( )kf f t kT= =  Z  
0

( ) k
z k

k
F z f z

∞
−

=
= ⋅∑  

 
 

 ( )F s  ( )f t  kf  ( )zF z  

1 
1
s

 1 1 1
z
z −

 

2 2
1
s

 t  kT  2( 1)
T z
z −

 

3 3
2!
s

 2t  ( )2kT  2
3

1
( 1)
zT z
z
+
−

 

4 4
3!
s

 3t  ( )3kT  
2

3
4

4 1
( 1)
z zT z
z
+ +
−

 

5 1
!
n
n
s +  

nt  ( )nkT  1

1( 1)

n
n

n
zT z
z

−

+
+

−
…  

1, 2,n = …  

6 
1 ,
s

α
α

∈
−

C  teα  kTeα  T
z

z eα−
 

7 ( ) 1
! , 1, 2,...n
n n

s α + =
−

 t en tα  ( )n kTkT eα  ( )
∂
∂α α

α

α

n

n T
n T

n

T n
z

z e
T ze z

z e−





=

+

−

−

+

1

1
⋯  

8 2 2s
ω
ω+

 sin tω  sin kTω  2
sin

2 cos 1
Tz

z z T
ω
ω− +

 

9 2 2
s

s ω+
 cos tω  cos kTω  2

cos
2 cos 1
z Tz

z z T
ω
ω

−
− +

 

10 2 2
sin coss
s
φ ω φ

ω
⋅ +

+
 sin ( )tω φ+  sin ( )kTω φ+

 2
sin sin ( )

2 cos 1
z Tz
z z T

φ ω φ
ω

+ −
− +

 

11 1
1

lnTs a−
   ,  0a ≠  lnt t

T Tae a=  lnkT
T a ke a=  

z
z a−

 

 



Formelsammlung zu SRT  Seite 2 von 7 

 
 

B)  Rechenregeln der Laplace-Transformation 
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C)  Einige Rechenregeln der z-Transformation 
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D) Approximationsverfahren zur Zeitdiskretisierung 
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E)  Algebraische Stabilitätskriterien 
 

• Zeitkontinuierlich: Hurwitzkriterium 
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Dabei gilt für Determinanten: 
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F)  Einige Konstruktionsregeln von Wurzelortskurven: 
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G) Einstellregeln zum Betragsoptimum 
 

Strecke ( )G s  Regler ( )R s  Einstellregeln 
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H)  Minimale quadratische Regelfläche 
 
 Gütemaße bis n=4: 
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I)  Einstellregeln nach Ziegler-Nichols 
 
 

Reglertyp RK  NT  VT  
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 ,0.6 R kritK⋅  0.5 kritT⋅  0.12 kritT⋅  

 

 

J)  Regler mit endlicher Einstellzeit (Deadbeat-Regler) 
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