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stationärer Endwert: yoo

t

yPT 2tlim 598.863915804 

Wendepunkt: tWP y'' t 0 auflösen t 1.363 

Tangente: tang t y' tWP t tWP yPT2tWP
 

Verzugszeit Tu: Tu tang t 0 auflösen t 0.38398186781032134417 Tu 0.4  

Ausgleichzeit Tg: Tg tang t yoo auflösen t 4.089 T1 Tg Tu 3.7  
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T1 3.705  Tu 0.384  

T1* T1 Tu 3  
Faktor 3: Dynamikanpassung  
         - passt sich besser an die Dynamik des 

    PT2-Systems an 
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Reglerparametrierung:  (http://de.wikipedia.org/wiki/Faustformelverfahren_%28Automatisierungstechnik%29) 

T1* 2.553  Tu 0.384  
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