
2 Modellbildung dynamischer Systeme

Tabelle 2.6: Verhalten der wichtigsten Regelkreisglieder

System Zeitbereich Übergangsfunktion s–Ebene

Bildbereich (Übertragungsfkt.) × Pol ◦ Nullstelle
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2 Modellbildung dynamischer Systeme

Tabelle 2.6: Fortsetzung

System Zeitbereich Übergangsfunktion s–Ebene

Bildbereich (Übertragungsfkt.) × Pol ◦ Nullstelle
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