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1 Aufgabenstellung:  
 
    1.1 Einarbeitung in die Simulationssoftware ANA: Erstellen der Tutorials - 
Simulation 
 
    1.2 Simulieren Sie die Sprungantworten folgender Elemente des Regelkreises: 
             I - Glied (TI = 1.5s),   
             PT1 - Element (k = 2, T = 0.4s),  
             IT1 - Element (TI = 0.3s, T1 = 0.5s) 
             DT1 – Element (k = 3, T = 1.2s) 
          Bezeichnen Sie in den Ausdrucken der Sprungantworten charakteristische  
          Eigenschaften wie Sprunghöhen oder Steigungen mit Parameterwerten (k, TI, 
T1). 
 
    1.3 Simulieren Sie die Sprungantworten verschiedener PT2 - Elemente  
          (D = 0.383, D = 0.707, D = 0.866, D = 1.000) für k = 1 und wN = 2.p s-1 
          Bei welchem Dämpfungsgrad ist das Rechteckverhalten optimal? 
 
    1.4 Simulieren Sie die Sprungantworten von PI – und PID – Regler und beschriften 
Sie 
          wie unter 1.2 beschrieben. 
             PI - Regler (kR = 5, TN = 0.1s) und 
             PID – Regler (kR = 2, TN = 0.1s und TV = 0.01s) 
 
 
 
 
 
Datum:                                                          Unterschrift: 
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1.1 Einarbeitung in ANA: Tutorialbeispiel 

 

1.1.1 Simulation: 

 

1.2 Elemente des Regelkreises 

1.2.1 I - Glied 
Werte: TI = 1,5s 

 

 



  3 

1.2.1.1 Simulation: 

 

1.2.2 PT1 – Element 
Werte: k = 2 
          T = 0,4s 

 

1.2.2.1 Simulation: 
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1.2.3 IT1 – Element 
Werte: TI = 0,3s 
          T1 = 0,5s 

 

1.2.3.1 Simulation: 
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1.2.4 DT1 – Element 
Werte: k = 3 
 T = 1,2s 
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1.2.4.1 Simulation: 
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1.3 PT2 – Elemente 
Werte: k = 1 
   1

N s�2� -××=  
 D = 0,383 
 D = 0,707 
 D = 0,866 
 D = 1,000 

 

1.3.1.1 Simulation: 
D = 0,383 
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D = 0,707 

 
 
D = 0,866 

 
 
D = 1,000 
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1.3.1.2 Simulation überlagert: 

 

1.4 PI – und PID – Regler 

1.4.1 PI – Regler 
Werte: kR = 5 
          TN = 0,1s 

1.4.2 PID – Regler 
Werte: kR = 2 
          TN = 0,1s 
          TV = 0,01s 
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1.4.2.1 Simulation PI – Regler: 

  
 

1.4.2.2 Simulation PID – Regler: 

  
  
 


