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PTq-Tt-Ersatz-Modell:
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Faktor 3: Dynamikanpassung
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Reglerparametrierung:

Ziegler/Nichols:

far PID-Regler

fur PI-Regler
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(http://de.wikipedia.org/wiki/Faustformelverfahren_%28Automatisierungstechnik%29)
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