
II. Beschreibung dynamischer Systeme durch das Strukturbild 
 
2.1 Einführung des Strukturbildes und Vorgehensweise zu seiner Aufstellung 
 
Beispiel: Raumtemperatur über die Vorlauftemperatur 
 

• Geräteschema siehe Beiblatt 11 
 
 

1.Schritt:  Ermittlung der beschreibenden Gleichnungen aus den physikalischen                          
Gesetzen. 

 
• Wärmebilanz: 
Für den beheizten Raum: enthaltene Wärmemenge Q(t) = cR*ϑ(t) 
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• Heizungsanlage: 

)()( tKH Ttt −= ϑϑ      (3) mit Tt= Fließdauer von Kessel bis Heizkörper 
)()( tuct BK ∗=ϑ        (4) falls Brenner mit Kesseltemperaturregelung 

 
• Regler: 

))()(()( ttftu sollR ϑϑ −= ∗ , z.B. [ ])()()( ttktu sollR ϑϑ −=  
 

2.Schritt: Ordnung und Auflösung der Gleichungen (ggf. mittels Laplace-            
Transformation) beginnend mir der Ausgangsgröße. Dabei meist: 
Anfangswerte=0! (weil primär Ein- und Ausgangsverhalten von Interesse) 
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3.Schritt: Übersetzung der Gleichungen ins Strukturbild, d.h. die Operationen 
werden durch Rechtecke bzw. Kreise und die Größen durch gerichtete Linien 
dargestellt sowie als Operationssymbole z.B. die Übertragungsfunktion 

eingetragen. 
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2.2 Weiteres Beispiel zur Strukturbilddarstellung
 

Geschwindigkeitsregelung eines PKW (siehe Beiblat
 
Schritt 1+2 Gleichungsermittlung und -auflösung 

 
• Fahrzeug (Beiblatt 12/1): 
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• Motor und Getriebe (Beiblatt 12/2, 12/3) 
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• Sauganlage 

Durch DK-Verstellung, Veränderung des Luftma
oder Verzögerung) => zeitlicher Übergangsvorga
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• Tempomat 
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Schritt 3 Übersetzung ins Strukturbild (siehe Beiblatt 13) 
 
 
 

Anmerkung:  
 
 

wegen αDK in % (100%=π/2) 
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