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A) Korrespondenzen der Laplace- und z-Transformation 
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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 
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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  

P-Regler: ( ) RR s K=  ,0.5 R kritK⋅  - - 

PI-Regler: ( ) 11R
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 ,0.45 R kritK⋅  0.85 kritT⋅  - 

PID-Regler: ( ) 11R V
N

R s K T s
T s

 
= + + ⋅ ⋅ 

 ,0.6 R kritK⋅  0.5 kritT⋅  0.12 kritT⋅  

 

 

J)  Regler mit endlicher Einstellzeit (Deadbeat-Regler) 
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