
Kettenglieder und ihre Vertauschung
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Variante 1 (RL +RC) ＝Z1 ⋅s L ＝Z3 R2
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Beispiel 1

≔L 10 mH ≔C 0.1 μF ≔R1 2000 Ω ≔R2 100 Ω

≔D =―――――――
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＝Z1 R1 ＝Z3 ⋅s LVariante 2 (RC+RL)
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Beispiel 2

≔L 10 mH ≔C 0.1 μF ≔R1 100 Ω ≔R2 2000 Ω

≔D =――――――――
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Beispiel 3

≔L 6 mH ≔C 0.029 μF ≔R1 100 Ω ≔R2 2000 Ω
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