WinErs-Didaktik: Regelungstechnisches Praktikum Il

Lernen Sie interaktiv an simulierten Prozessen die Grundlagen der Regelungstechnik. Fir unterschiedliche
Regelstrecken wird das Zeitverhalten der Regelkreise untersucht.
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Didaktischer Aufbau
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Durchfusssirecke antersuchen
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Durchussreeiung
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Regelkreisverhalten

Durehllussregelung mit Pl-Regler
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