TEA4 


i 
= Zählwort als Größe

k 
= neuester (aktuellster) Wert für i

Kausales System

Systeme die „nicht in die Zukunft sehen können“,




d.h. können nur auf Vorhandenes zurückgreifen

Differenzengleichung 

Kp  ausklammern
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1. Trick
für kleine und konstante Abtastzeiten gilt:



To = konst. daher gilt ebenso k = kTo = t



 To kann außen vor gelassen werden


[image: image2.emf]U

pid



k



=Kp

[

e



k





T

0

T

N

∑

i=0

k

e



i





T

V

T

0

e



k



−

T

V

T

0

e



k−1



]


Für k-1 muss gelten
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2. Trick
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Definition
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PID – Regler 
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Nach Umstellen der entsprechenden Gleichungen sind die folgenden für weitere

Regler entscheidenden Formeln entstanden.

PD – Regler 
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PI – Regler 
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I – Regler 
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PT1 – Regler 
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 Ladekurve
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 Entladekurve
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