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1. Die Anstiegsantwort (Zeitverhalten) 
 
Das PD‐Verhalten ergibt sich aus der Überlagerung (Addition) von P‐ und D‐Verhalten.  
 

 
Abb. 1.1: Der PD‐Regler 

 
Die Ausgangsspannung ua ist die Summe aus den Teilspannungen up und ud. 
 

Bei einem konstanten Sprung am Eingang ist   pep KUU   und   
t

U
KU e

di 

 . 

 

Damit ergibt sich:   
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U
KKUu e

dpea 

  

                         Oszillogramme:  
 
An Hand der Anstiegsantwort definiert man die sogenannte 
Vorhaltzeit TV. 
 
Die Vorhaltzeit ist die Zeit, die vergehen muss, damit die 
Anstiegsantwort des P‐Anteils den Wert erreicht, den der D‐Anteil 
sofort hat. 
 

Für diese Zeit gilt:  dp UU   
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p

d
v K

K
T    Die Einheit von Tv ist  sTv 1|| . 

 
 
Ein PD‐Regelkreisglied wird vollständig beschrieben durch die Kennwerte Kp und Kd bzw. Kp und Tv! 
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Abb. 1.2: Anstiegsantwort PD‐Regler 
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Der Regler bekommt nun einen zusätzlichen D‐Anteil. Die Vorhaltezeit des PD‐Reglers wird auf 
TVR=T1s=2s eingestellt. Die folgende Abbildung zeigt das Ergebnis für die Sprungantwort des 
Regelkreissystems bei KPR=5. 
 

 
Abb. 4.4: I‐T1‐Strecke mit PD‐Regler 

 
Die Sprungantwort zeigt nun (näherungsweise1) P‐T1‐Verhalten auf. Die Streckenzeitkonstante 
wurde durch den D‐Anteil des Reglers kompensiert. 
 
Das ideale Verhalten lässt sich mit Hilfe der Berechnung des Frequenzganges für den 
geschlossenen Regelkreis nachweisen: 
 

Die Führungsübertragungsfunktion ist  ܨ௪ ൌ ଵ

ଵା 1
0ܨ

  mit   ܨ଴ ൌ ோܨ ∙  .ௌܨ

 

Mit  ܨோ ൌ ௉ோܭ ∙ ሺ1 ൅ ݆߱ ௏ܶோሻ  und   ܨௌ ൌ
௄ುೄ

ଵା௝ఠ்భೄ
∙ ௄಺ೄ
௝ఠ

 

 

ist  ܨ଴ ൌ
ܵܫܭ∙ܵܲܭ∙ሺ1൅݆ܸܴ߱ܶሻ∙ܴܲܭ

ሺ1൅௝ఠ భ்ೞሻ∙௝ఠ
ൌ ௄ುೃ∙௄ುೄ∙௄಺ೄ

௝ఠ
   bei    ௏ܶோ ൌ ଵܶௌ 

 
Dann ist: 
 

௪ܨ ൌ 1

ଵ൅	݆߱∙ 1
಼ುೃ∙಼ುೄ∙಼಺ೄ

ൌ ௄ು
∗

ଵା௝ఠ∙ భ்
∗   

 

Das ist P‐T1‐Verhalten mit ܭ௉
∗ ൌ 1 und  ଵܶ

∗ ൌ ଵ

௄ುೃ∙௄ುೄ∙௄಺ೄ
  

 
Wegen ܭ௉

∗ ൌ 1 entsteht keine bleibende Regelabweichung. Die Zeitkonstante ist umso kleiner, je 
größer KPR gewählt wird. Im vorliegenden Beispiel ist  ଵܶ

∗ ൌ   .ݏ2
   

                                                       
1 Ein ideales D‐Verhalten lässt sich nach einer Sprungfunktion nicht simulieren. Praktischerweise verfügen PD‐ und 
PID‐Regler über eine Verzugszeit. 
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