
 
 

Grundglieder 
  

𝑭  Frequenzgang (komplex)   𝕽(𝑭)  Realteil     𝑨 = |𝑭|  Amplitudengang (Betrag) [dB] 
𝝎  Kreisfrequenz [rad/s]    𝕴(𝑭)  Imaginärteil   𝝋 = ∡𝑭  Phasengang (Phasenverschiebung) [°] 

𝒙𝒆  Eingang    𝑲𝑷 Proportionalbeiwert      𝑻𝟏,𝟐,.. Zeitkonstante    𝑻𝒕  Totzeit                
𝒙𝒂  Ausgang    𝑲𝑰  Integrierbeiwert (=1/𝑇𝐼)    𝑻𝒆  Verzugszeit     𝑫  Dämpfungsgrad    𝑻𝒊  Nachstellzeit    
𝒕  Zeit     𝑲𝑫 Differenzierbeiwert (=𝑇𝐷)    𝑻𝒃  Ausgleichszeit    𝝎𝟎 Kennkreisfrequenz   𝑻𝒅  Vorhaltezeit   

𝐹(𝑗𝜔) =
𝑏𝑚 ∙ (𝑗𝜔)𝑚 + ⋯ + 𝑏2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑏1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑏0

𝑎𝑛 ∙ (𝑗𝜔)𝑛 + ⋯ + 𝑎2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑎1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑎0

 
𝐴dB = 20 ∙ log10(𝐴) 

𝐴 = 10
(

𝐴dB
20⁄ )

 

Allgemein:   𝑥𝑒    𝑥𝑎 
Regler (RE):   𝑒    𝑦 
Regelstrecke (RS): 𝑦    𝑥 

Bezeichnung / Funktionsblock Übertragungsverhalten Mathematische Funktionen Grafische Darstellungen 

statisch dynamisch Zeitbereich Frequenzbereich Ortskurve Bodediagramm 

 
P-Glied 

 

 
 

 

𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒(𝑡)  

  

 
P-T1-Glied 

 

 
 

 

𝑇1 ∙ 𝑥̇𝑎(𝑡) + 𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒(𝑡) 
 
 
 

Sprungantwort: 
 

𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒0 ∙ (1 − 𝑒
−𝑡
𝑇1 ) 

 

  

 
P-T2-Glied 

 

 
 

 

𝑇1𝑇2 ∙ 𝑥̈𝑎(𝑡) + (𝑇1 + 𝑇2) ∙ 𝑥̇𝑎(𝑡)
+ 𝑥𝑎(𝑡)
= 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒(𝑡) 

 

  

 
P-T2S-Glied 

 

 
 

 
 

 

1

𝜔0
2

∙ 𝑥̈𝑎(𝑡) + 2
𝐷

𝜔0
∙ 𝑥̇𝑎(𝑡)

+ 𝑥𝑎(𝑡)
= 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒(𝑡) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇1 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

𝑇1 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇2 𝑇1 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

𝑇𝑒 
𝑇𝑏 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝜔0 𝐷 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

0 < 𝐷 < 1 

𝐷 > 1 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 



 
 

Grundglieder 
  

𝑭  Frequenzgang (komplex)   𝕽(𝑭)  Realteil     𝑨 = |𝑭|  Amplitudengang (Betrag) [dB] 
𝝎  Kreisfrequenz [rad/s]    𝕴(𝑭)  Imaginärteil   𝝋 = ∡𝑭  Phasengang (Phasenverschiebung) [°] 

𝒙𝒆  Eingang    𝑲𝑷 Proportionalbeiwert      𝑻𝟏,𝟐,.. Zeitkonstante    𝑻𝒕  Totzeit                
𝒙𝒂  Ausgang    𝑲𝑰  Integrierbeiwert (=1/𝑇𝐼)    𝑻𝒆  Verzugszeit     𝑫  Dämpfungsgrad    𝑻𝒊  Nachstellzeit    
𝒕  Zeit     𝑲𝑫 Differenzierbeiwert (=𝑇𝐷)    𝑻𝒃  Ausgleichszeit    𝝎𝟎 Kennkreisfrequenz   𝑻𝒅  Vorhaltezeit   

𝐹(𝑗𝜔) =
𝑏𝑚 ∙ (𝑗𝜔)𝑚 + ⋯ + 𝑏2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑏1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑏0

𝑎𝑛 ∙ (𝑗𝜔)𝑛 + ⋯ + 𝑎2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑎1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑎0

 
𝐴dB = 20 ∙ log10(𝐴) 

𝐴 = 10
(

𝐴dB
20⁄ )

 

Allgemein:   𝑥𝑒    𝑥𝑎 
Regler (RE):   𝑒    𝑦 
Regelstrecke (RS): 𝑦    𝑥 

Bezeichnung / Funktionsblock Übertragungsverhalten Mathematische Funktionen Grafische Darstellungen 

statisch dynamisch Zeitbereich Frequenzbereich Ortskurve Bodediagramm 

 
P-Tn-Glied 

 

 
In BORIS: 𝑇1 = 𝑇2 =. . = 𝑇𝑛  

 

-  

  

 
P-Tt-Glied 
(Totzeit) 

 
 

 

𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ 𝑥𝑒(𝑡 − 𝑇𝑡)  

  

 
I-Glied 

 

 

- 

 

𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝐼 ∙ ∫ 𝑥𝑒(𝑡) 𝑑𝑡

=
1

𝑇𝐼
∙ ∫ 𝑥𝑒(𝑡) 𝑑𝑡 

 

  

 
I-T1-Glied 

 
Dieses Glied muss in BORIS 

zusammengesetzt werden aus  
I-Glied und P-T1-Glied 

(analog für I-T2, I-Tt etc.) 

- 

 

𝑇1 ∙ 𝑥̇𝑎(𝑡) + 𝑥𝑎(𝑡)

= 𝐾𝐼 ∫ 𝑥𝑒(𝑡) 𝑑𝑡 
 

  
 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇1 .. 𝑇𝑛 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇𝑡 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 
𝑇𝑡 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝑇𝐼 = 1
𝐾𝐼

⁄  
𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

1 

𝐾𝐼 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝑇1 

𝐾𝐼 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑇𝑒 𝑇𝑏 



 
 

Grundglieder 
  

𝑭  Frequenzgang (komplex)   𝕽(𝑭)  Realteil     𝑨 = |𝑭|  Amplitudengang (Betrag) [dB] 
𝝎  Kreisfrequenz [rad/s]    𝕴(𝑭)  Imaginärteil   𝝋 = ∡𝑭  Phasengang (Phasenverschiebung) [°] 

𝒙𝒆  Eingang    𝑲𝑷 Proportionalbeiwert      𝑻𝟏,𝟐,.. Zeitkonstante    𝑻𝒕  Totzeit                
𝒙𝒂  Ausgang    𝑲𝑰  Integrierbeiwert (=1/𝑇𝐼)    𝑻𝒆  Verzugszeit     𝑫  Dämpfungsgrad    𝑻𝒊  Nachstellzeit    
𝒕  Zeit     𝑲𝑫 Differenzierbeiwert (=𝑇𝐷)    𝑻𝒃  Ausgleichszeit    𝝎𝟎 Kennkreisfrequenz   𝑻𝒅  Vorhaltezeit   

𝐹(𝑗𝜔) =
𝑏𝑚 ∙ (𝑗𝜔)𝑚 + ⋯ + 𝑏2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑏1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑏0

𝑎𝑛 ∙ (𝑗𝜔)𝑛 + ⋯ + 𝑎2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑎1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑎0

 
𝐴dB = 20 ∙ log10(𝐴) 

𝐴 = 10
(

𝐴dB
20⁄ )

 

Allgemein:   𝑥𝑒    𝑥𝑎 
Regler (RE):   𝑒    𝑦 
Regelstrecke (RS): 𝑦    𝑥 

  

Bezeichnung / Funktionsblock Übertragungsverhalten Mathematische Funktionen Grafische Darstellungen 

statisch dynamisch Zeitbereich Frequenzbereich Ortskurve Bodediagramm 

 
D-Glied 

 

 
 

 

𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝐷 ∙ 𝑥̇𝑒(𝑡) = 𝑇𝐷 ∙ 𝑥̇𝑒(𝑡)  

  

 
D-T1-Glied 

 

 
 

 

𝑇1 ∙ 𝑥̇𝑎(𝑡) + 𝑥𝑎(𝑡) = 𝐾𝐷 ∙ 𝑥̇𝑒(𝑡) 
 
 
 

Sprungantwort: 
 

𝑥𝑎(𝑡) =
𝐾𝐷

𝑇1
∙ 𝑒

−𝑡
𝑇1  

 

  
 

 

 

  

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝑇𝐷 = 𝐾𝐷 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝑇1 𝑇𝐷 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝑇1 

𝐾𝐷
𝑇1

⁄  ℜ(𝐹) 

ℑ(𝐹) 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 



 
 

Grundglieder 
  

𝑭  Frequenzgang (komplex)   𝕽(𝑭)  Realteil     𝑨 = |𝑭|  Amplitudengang (Betrag) [dB] 
𝝎  Kreisfrequenz [rad/s]    𝕴(𝑭)  Imaginärteil   𝝋 = ∡𝑭  Phasengang (Phasenverschiebung) [°] 

𝒙𝒆  Eingang    𝑲𝑷 Proportionalbeiwert      𝑻𝟏,𝟐,.. Zeitkonstante    𝑻𝒕  Totzeit                
𝒙𝒂  Ausgang    𝑲𝑰  Integrierbeiwert (=1/𝑇𝐼)    𝑻𝒆  Verzugszeit     𝑫  Dämpfungsgrad    𝑻𝒊  Nachstellzeit    
𝒕  Zeit     𝑲𝑫 Differenzierbeiwert (=𝑇𝐷)    𝑻𝒃  Ausgleichszeit    𝝎𝟎 Kennkreisfrequenz   𝑻𝒅  Vorhaltezeit   

𝐹(𝑗𝜔) =
𝑏𝑚 ∙ (𝑗𝜔)𝑚 + ⋯ + 𝑏2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑏1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑏0

𝑎𝑛 ∙ (𝑗𝜔)𝑛 + ⋯ + 𝑎2 ∙ (𝑗𝜔)2 + 𝑎1 ∙ 𝑗𝜔 + 𝑎0

 
𝐴dB = 20 ∙ log10(𝐴) 

𝐴 = 10
(

𝐴dB
20⁄ )

 

Allgemein:   𝑥𝑒    𝑥𝑎 
Regler (RE):   𝑒    𝑦 
Regelstrecke (RS): 𝑦    𝑥 

Bezeichnung / Funktionsblock Übertragungsverhalten Mathematische Funktionen Grafische Darstellungen 

statisch dynamisch Zeitbereich Frequenzbereich Ortskurve Bodediagramm 

 
P-Regler 

(= P-Glied) 
 

 
(analog: I-Regler = I-Glied)  

 

𝑦(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ 𝑒(𝑡)  - 

 

 
PI-Regler 

 

 
(PID—Block mit deaktiviertem 

D-Anteil) 

- 

 

𝑦(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ (𝑒(𝑡)

+
1

𝑇𝑖
∫ 𝑒(𝑡) 𝑑𝑡) 

 - 

 

 
PD-Regler 

 

 
(PID—Block mit deaktiviertem 

I-Anteil) 
 

 

𝑦(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ (𝑒(𝑡) + 𝑇𝑑 ∙ 𝑒̇(𝑡))  - 

 

 
PID-Regler 

 

 

- 

 

𝑦(𝑡) = 𝐾𝑃 ∙ (𝑒(𝑡)

+
1

𝑇𝑖
∫ 𝑒(𝑡) 𝑑𝑡

+ 𝑇𝑑 ∙ 𝑒̇(𝑡)) 

 - 

 
 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇𝑖 
𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

𝑇𝑖 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇𝑑 

𝑥𝑒  

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

PD-T1 

𝐾𝑃 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 

𝑥𝑒  𝑥𝑎 

𝐾𝑃 𝑇𝑑 𝑇𝑖 
𝑡 

𝑥𝑒  

𝑡 

𝑥𝑎 

1 

𝐾𝑃 

𝑇𝑖 

PID-T1 

𝜔 

𝐴        [dB] 

𝜔 

𝜑        [°] 

𝐾𝑃 

0° 
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    x  a  ( t ) =   K  D ∙     x .  e  ( t ) =   T  D ∙     x .  e  ( t )


      T 1 ∙   x .  a  ( t ) +   x  a  ( t ) =   K  D ∙     x .  e  ( t )


    x  a  ( t ) =     K  D    T 1 ∙   e    − t    T 1


    T 1 =   T 2 = . . =   T  n


    x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e  ( t −   T  t )


    x  a  ( t ) =   K  I ∙  ∫    x  e  ( t )   d t =  1    T  I ∙  ∫    x  e  ( t )   d t


    T 1 ∙     x .  a  ( t ) +   x  a  ( t ) =   K  I  ∫    x  e  ( t )   d t


    x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e  ( t )


    T 1 ∙     x .  a  ( t ) +   x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e  ( t )


    x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e 0 ∙  ( 1 −   e    − t    T 1 )


    T 1   T 2 ∙     x ¨  a  ( t ) +  (   T 1 +   T 2 ) ∙     x .  a  ( t ) +   x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e  ( t )


   1      𝜔 0 2 ∙     x ¨  a  ( t ) + 2   D    𝜔 0 ∙     x .  a  ( t ) +   x  a  ( t ) =   K  P ∙   x  e  ( t )

