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Vorgehen bei der Systemanalyse 

1. Modellierung eines Systems

2. Untersuchung der Linearität, evtl.Linearisierung

3. Überführung in ein Ein-Ausgabe System (State Space)

4. Experimentelle Ermittlung des Sin-Erregungsverhaltens

5. Konstruktion der Ortskurve des Frequenzganges (Nyquist)

6. Ermittlung der Pole der Übertragungsfunktion 

7. Aussagen über die Stabilität des Systems

Das Vorgehen kann analytisch über die Differentialgleichung 
bzw. die Kenntnis der einzelnen Übertragungsglieder oder
experimentell durch Messungen am System erfolgen. 
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BeispielTransferfunktion



BeispielDiagramme



Frequenz- und Amplituden Übertragung

dt = - 1.28 sec
00 14714.3/180** −== dtωϕ

A = Xa/Xe =         0.28 



Ortskurve des Frequenzganges
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Nyquist-Diagramm
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Bode-Diagramm



Verhalten linearer Regelkreise

Regler Stellglied Regelstrecke Messglied

Störung Z Regelgröße Y       

Signal UR Stellgröße U
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Verhalten des offenen Regelkreises
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Verstärkung des offenen Regelkreises

Das Verhalten des offenen Regelkreises 
lässt sich oft beschreiben durch
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k = 0  Proportionales Verhalten, P-Verhalten
k = 1 Integrales Verhalten, I-Verhalten
k = 2 doppelt-integrales, I2-Verhalten



Stabilität linearer Regelkreise

Aus der Nyquist-Kurve des offenen Regelkreises
läßt sich die Stabilität des geschlossenen Regelkreises
erkennen.

Dazu aber mehr Hintergrundwissen : 
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1. Basic Concepts1



1. Basic Concepts2



2. Analysis



3. Design1



3. Design2



9. Games
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