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1 Ubergeordnete Begriffe

1.1 Signal

Ein Signal ist die Darstellung von information. Die Darstel-
lung erfolgt durch den Wert oder Werteverlauf einer physi-
kalischen GroBe *.
ANMERKUNG: Die Darstellung kann sich auf Uber-
tragung, Verarbeitung und Speicherung von Infor-
mation beziehen.

1.1.1 Informationsparameter

Ein Informationsparameter ist diejenige KenngroBe eines

Signals* deren Wert oder Werteverlauf aufgrund von

bekannten oder unterstellten Abmachungen Information

darstellt.
ANMERKUNG 1: Im allgemeinen hat ein Signal
mehrere Parameter,die im betrachteten Zusammen-
hang nicht alle Information tragen. Ist das Signal z. B.
eine Wechselspannung mit den Parametern Ampli-
tude, Frequenz und Phase und wird die information
durch Frequenzmodulation Ubertragen, so ist die
Frequenz der Informationsparameter.
ANMERKUNG 2: In den Bereichen Nachrichten-
und Datentechnik ist hierfiir auch die Benennung
Signalparameter  gebrduchlich  (siehe dazu
DIN 40146 Teil 1, DIN 44 300 Teil 2).
In der vorliegenden Norm werden die Begriffe
Nachricht und Daten nicht benutzt. Stattdessen
wird der hier genormte Begriff wegen seines
Bezuges zur Information Informationsparameter ge-
nannt.

1.1.2 Analoges Signal

Ein analoges Signal ist ein Signal* bei dem einem konti-
nuierlichen Werteverlauf des Informationsparameters*
Punkt fiir Punkt unterschiedliche Information zugeordnet
ist.

1.1.3 Digitales Signal

Ein digitales Signal ist ein Signal* mit einer endlichen
Anzahl von Wertebereichen des Informationsparameters *,
wobei jedem Wertebereich als Ganzem eine bestimmte
Information zugeordnet ist.

ANMERKUNG: Eine solche bestimmte Information
ist ein Zeichen im Sinne von DIN 44 300 Teil 2.

1.1.4 Binédres Signal

Ein bindres Signal ist ein digitales Signal* mit nur zwei
Wertebereichen des Informationsparameters *.

1.2 Strukturieren

Das Strukturieren ist das Festlegen der Beziehungen zwi-
schen den Gebilden eines Systems * nach vorzugebenden
Kriterien.

Bei der Analyse eines Systems bedeutet Strukturieren, ein
gegebenes System nach bestimmten Kriterien so zu zer-
legen, daB seine Beziehungen erkennbar werden.
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a) zeitlich kontinuierliches analoges Signal u (Infor-
mationsparameter: Wert von u ()

u*d
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b) durch Abtastung gewonnenes zeitlich diskonti-
nuierliches analoges Signal u* (Informationsparame-
ter: Wert von u* (kt))

B

—

0O T 2T 3T 4T ST 6T t

¢) durch Abtastung und Umwandlung in ein breiten-
moduliertes Impulssignal gewonnenes zeitlich dis-
kontinuierliches analoges Signal v (0 < B < T) (Infor-
mationsparameter: Wert von B/T)

Bild 1: Beispiel fiir analoge Signale
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Jedem Wertebereich vom Betrage 1 (z.B. 3,5 bis 2,5) des Informationspara-
meters x als Ganzem ist ein Zeichen & nach der Beziehung k = [x + 0,5]
zugeordnet. (Dabei bedeutet [y] die gréBte ganze Zahl < y.) Die den Verlauf
des Signals darstellenden Zeichen gelten jeweils wéhrend der Zeitintervalle,
die durch die Schnittpunkte der Wertbereichsgrenzen mit dem analogen

Signalverlauf gegeben sind.

Bild 2: Verlauf eines analogen Signals (—) und des aus ihm erzeugten digitalen (O—) Signals

Bei der Synthese eines Systems bedeutet Strukturieren,
Beziehungen zwischen Gebilden derart festzulegen,daB es
vorgegebenen Anforderungen geniigt.
ANMERKUNG: In der ’Leittechnik stellen die
Gebilde vorwiegend Funktions- oder Baueinheiten
dar.

1.3 Konfigurieren, Systemkonfiguration
Konfigurieren ist das Zusammensetzen von Regelungs-
oder Steuerungssystemen aus vorgegebenen Funktions-
oder Baueinheiten. Das Ergebnis ist die Systemkonfigura-
tion.
ANMERKUNG: Die vorgegebenen Funktions- oder
Baueinheiten kdnnen unterschiedlich komplex sein,
wie z.B. Boolesche Funktionen*, Zéhler*, PID-Reg-
ler, Rezeptsteuerungen.

1.4 Parametrieren

Parametrieren heiBt, den Parametern von Funktionseinhei-
ten oder Programmbausteinen* eines Regelungs- oder
Steuerungssystems Werte zuzuweisen, welche ein
gewiinschtes Verhalten bewirken.

BEISPIEL:

Einstellen von Proportionalbeiwert und Nachstellzeit eines
Pi-Reglers.

1.5 Programm

Ein Programm ist eine nach den Regeln der verwendeten
Sprache festgelegte syntaktische Einheit aus Anweisungen
und Vereinbarungen, welche die zur Lésung einer Aufgabe
notwendigen Elemente umfaBt.

(aus: DIN 44 300 Teil 4/11.88)

ANMERKUNG 1: Die hier im Sinne von DIN 44 300 Teil 4
verwendete Anweisung ist zu unterscheiden von der Steue-
rungsanweisung * in dieser Norm.

ANMERKUNG 2: Die zu lésende Aufgabe bestehtim Sinne
dieser Norm in der Verarbeitung von Signalen* zum
Steuern * und'Regeln *.

1.5.1 Programmieren
Das Programmieren umfaBt die Tatigkeiten des Entwerfens,
Codierens und Testens eines Programms *,

2 Gemeinsame Begriffe
21 Benennung nach der Informationsdarstellung
2.1.1 Analoge Regelung, analoge Steuerung
Die analoge Regelung oder analoge Steuerung ist eine
Regelung oder Steuerung, die innerhalb der Signalverarbei-
tung mit analogen Signalen * arbeitet.
ANMERKUNG 1: Die Signalverarbeitung erfolgt
hierbei vorwiegend mit kontinuierlich wirkenden
Funktionseinheiten.
ANMERKUNG 2: Sonderformen der anaiogen
Steuerung sind die Zeit-und die Wegplansteuerung,
bei denen die FilhrungsgroBe * in Abhédngigkeit von
der Zeit oder dem zuriickzulegenden Weg vorgege-
ben wird.

2.1.2 Digitale Regelung, digitale Steuerung
Die digitale Regelung oder digitale Steuerung ist eine
Regelung oder Steuerung, die innerhalb der Signalverarbei-
tung mit digitalen Signalen * arbeitet.
ANMERKUNG 1: Die Signalverarbeitung erfolgt
hierbeivorwiegend mit digitalen Funktionseinheiten
wie Zahler * Register, Speicher,Rechenwerke.Die zu
verarbeitende Information ist {blicherweise in
einem Binarcode dargestellt.
ANMERKUNG 2: Eine digitale Regelung wird mit
DDC (direct digital control) bezeichnet, wenn ein
Rechnersystem die Aufgabe des Regelns iiber-
nimmt und unmittelbar auf die Steliglieder * einwirkt.

2.1.3 Bindre Steuerung

Die bin#re Steuerung ist eine Steuerung, die innerhalb der

Signalverarbeitung mit binéren Signalen * arbeitet.
ANMERKUNG: Die bindre Steuerung verarbeitet
bindre Eingangssignale vorwiegend mit Verkniip-
fungs-, Zeit- und Speichergliedern* zu binéren Aus-
gangssignalen *.
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2.2 Betriebsarten bei Regelungen
und Steuerungen

2.21 Betriebsart

Durch die Betriebsart werden die Art und der Umfang der

Eingriffe durch den Menschen (Bedienungseingriffe) in

eine Leiteinrichtung 1) bestimmt.
ANMERKUNG 1: Die jeweilige Betriebsart kann
durch den Menschen,durch die Leiteinrichtung oder
durch den ProzeB* veranlaBt werden. Je nach Be-
triebsart sind einzelne Riickfiihrungen und Riick-
meldungen * wirksam oder unwirksam.
ANMERKUNG 2: Die Betriebsart wird in der Praxis
durch einen Zusatz gekennzeichnet.
ANMERKUNG 3: Der Bedienungseingriff kann sich
dabei auf die Einzel- oder Antriebsleitebene, die
Gruppenleitebene oder die ProzeBleitebene
erstrecken.

2.2.2 Betriebsart Automatik

Die Betriebsart Automatik ist eine Betriebsart * in der die
Leiteinrichtung ohne Bedienungseingriffin den gestarteten
Wirkungsablauf* programmgemaB arbeitet.

22,3 Betriebsart Teilautomatik

Die Betriebsart Teilautomatik ist eine Betriebsart* in der
nur Teile der gesamten Leiteinrichtung ohne Bedienungs-
eingriff programmgemaB arbeiten.

2.2.4 Betriebsart Hand

Die Betriebsart Hand ist eine Betriebsart* in der die
Leiteinrichtung nur durch Bedienungseingriff in Abh&angig-
keit von gegebenenfalls vorhandenen Verriegelungen*
arbeitet.

2.2.5 Betriebsart Einrichten

Die Betriebsart Einrichten ist eine Betriebsart* in der die

Stellgeréte * einzeln durch Bedienungseingriff unter Umge-

hung vorhandener Verriegelungen * gesteuert werden.
ANMERKUNG: Sicherheitsverriegelungen miissen
im allgemeinen wirksam bleiben.

2.2.6 Betriebsarten bei Ablaufsteuerungen
2.2.6.1 Betriebsart Schrittsetzen
Die Betriebsart Schrittsetzen ist eine Betriebsart* bei
Ablaufsteuerungen*, in der die Ablaufkette * durch Bedie-
nungseingriff auf einen beliebigen Schritt * gesetzt werden
kann.
ANMERKUNG 1: Wahlweise ist Schrittsetzen ohne
Ubergangsbedingungen® oder Schrittsetzen mit
Ubergangsbedingungen moglich.
ANMERKUNG 2: Wahlweise ist Schrittsetzen ohne
Befehlsausgabe oder Schrittsetzen mit Befehlsaus-
gabe mdoglich, wobei Befehlsausgabe hier Eingriffin
die néachst tiefere Leitebene bedeutet.

2.2.6.2 Betriebsart Tippen

Die Betriebsart Tippen ist eine Betriebsart* bei Ablauf-
steuerungen*, in der das Weiterschalten der Ablaufkette *
auf den jeweils nichstfolgenden Schritt* durch einen
Bedieneingriff ausgeldst wird. Der Bedieneingriff wird liber
einen Signalgeber vorgenommen, welcher fiir die gesamte
Ablaufkette nur einmal fiir diesen Zweck vorhanden ist.

2.3 Fehler bei Regelungen und Steuerungen
2.3.1 Fehler

Ein Fehler bei Regelungen* und Steuerungen* ist eine
unzuldssige Abweichung vom aufgabengemaBen Verhalten
der Regelung oder Steuerung.
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2.3.2 Aktiver Fehler

Ein aktiver Fehler ist ein Fehler*, der Regelungs- oder
Steuerungsfunktionen ausldst, ohne daB die programm-
gemaB festgelegten Bedingungen erfiillt sind.

2.3.3 Passiver Fehler

Ein passiver Fehler ist ein Fehler* der Regelungs- oder
Steuerungsfunktionen blockiert, obwohl alle programmge-
méBen Bedingungen erfiillt sind.

2.4 Aligemeine GréBen und Kennwerte
bei Regelungen und Steuerungen
2.41 FiihrungsgroBe
Die FiihrungsgréBe w einer Steuerung * oder Regelung *ist
eine von der betreffenden Steuerung oder Regelung nicht
beeinfluBte GroBe * die der Steuerkette * oder dem Regel-
kreis von auBen zugefiihrt wird und der die AusgangsgroBe *
der Steuerung oder Regelung in vorgegebener Abhéngig-
keit folgen soll.
ANMERKUNG: Die FiihrungsgréBe einer Regelung
wird héufig liber eine Ablaufsteuerung* aus Grenz-
wertmeldungen aus der Regelstrecke * gebildet.

(aus: DIN 19 226 Teil 4/02.94)

2.4.2 Fiihrungsbereich

Der Fiihrungsbereich W}, ist der Bereich, innerhalb dessen
die FiihrungsgréBe* einer Steuerung* oder Regelung*
liegen kann.

(aus: DIN 19 226 Teil 4/02.94)

243 StorgroBe
Eine StdrgréBe z in einer Steuerung* oder Regelung * ist
eine von auBen wirkende GroBe* die die beabsichtigte
Beeinflussung in der Steuerung oder Regelung beeintréach-
tigt.
ANMERKUNG: In vielen Féllen ist die Belastung
oder der Durchsatz durch die Anlage die wichtigste
StorgroBe.
(aus: DIN 19226 Teil 4/02.94)

2.4.4 Storbereich

Der Storbereich Z;, ist der Bereich, innerhalb dessen die
StorgroBe * liegen darf, ohne daB die vereinbarte gréBte
Sollwertabweichung* der Steuerung oder Regelung (ber-
schritten wird.

(aus: DIN 19 226 Teil 4/02.94)

2.5 Eigenschaften und Kennwerte von
Stelleinrichtungen
251 SteligroBe

Die SteligroBe y ist die AusgangsgréBe* der Steuer*-
oder Regeleinrichtung * und zugleich EingangsgroBe * der
Strecke *. Sie libertréagt die steuernde Wirkung der Einrich-
tung auf die Strecke.

(aus: DIN 19 226 Teil 4/02.94)

25.2 Stellbereich

Der Stellbereich Yj, ist der Bereich, innerhalb dessen die
StellgroBe * einstellbar ist.

(aus: DIN 19 226 Teil 4/02.94)

253 Stellgeschwindigkeit

Die Stellgeschwindigkeit vy ist die Geschwindigkeit, mit
der die StellgroBe * geédndert wird.

254 Stelizeit

Die Stellzeit T ist die Zeit, in der die Stellgr6Be * bei groBt-
moglicher Steligeschwindigkeit* den gesamten Stellbe-
reich* durchlduft.

) Begriff siehe DIN 19222 Documents
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2.6 Eigenschaften und Kennwerte von Strecken
2.6.1 Stellverhalten der Strecke

Das Stellverhalten der Strecke ist das Ubertragungsver-
halten * der Strecke * bei Anderungen der StellgroBe *.

2.6.2 Storverhalten der Strecke

Das Storverhaiten der Strecke ist das Ubertragungsverhal-
ten * der Strecke * bei Anderungen der StorgréBen *.

2.6.3 Strecken mit oder ohne Ausgleich

Eine Strecke mit Ausgleich ist eine Strecke*, deren Aus-
gangsgroBe * nach einer Verstellung der StellgroBe * einem
neuen Beharrungswert * zustrebt.

Eine Strecke ohne Ausgleich ist eine Strecke, deren Aus-
gangsgroBe nach einer Verstellung der StellgroBe keinem
Beharrungswert zustrebt, sondern sich dauernd weiter ver-
andert.

BEISPIELE:

Strecke mit Ausgleich: P-Ty-Glied
Strecke ohne Ausgleich: I-T-Glied

2.6.4 Proportionalbeiwert der Strecke
Der Proportionalbeiwert Kpg der Strecke ist gegeben
durch
Kps = =% M
PS Ay
bei festen Werten der StorgréBen*. Dabei ist y die Stell-
gréBe* und x die AusgangsgréBe * der Strecke ™.
ANMERKUNG 1: Dieser Zusammenhang ist nur bei
Strecken mit Ausgleich * angebbar.
ANMERKUNG 2: Der Proportionalbeiwert Kpg kann
fiir jeden Arbeitspunkt aus der zugehdrigen Kenn-
linie * der Strecke ermittelt werden.
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Bild 3: Ermittiung von Kpg aus Kennlinien
fiir verschiedene StérgroBenwerte z4 und 22
und verschiedene Arbeitspunkte 1 und 2

2.6.5 Ausgleichswert der Strecke
Der reziproke Wert von Kpg heiBt Ausgleichswert Q der
Strecke
Q = 1/Kps (2)
ANMERKUNG: Eine Strecke * bei der Q gegen Null

geht, heiBt Strecke ohne Ausgleich* oder Strecke
mit |-Verhalten.

2.6.6 Verzugszeit

Die Verzugszeit T, ist die Zeitspanne, die durch den
Punkt ¢, und den Schnittpunkt der ersten Wendetangente
der Sprungantwort * mit der Abszissenachse bestimmt ist
(aus: DIN 19 226 Teil 2/02.94).

2.6.7 Ausgleichszeit

Die Ausgleichszeit T ist die Zeitspanne, die durch die
Schnittpunkte der ersten Wendetangente der Sprungant-

wort * mit der Abszissenachse und der Abszissenparallelen
durch den Beharrungswert * bestimmt ist (aus: DIN 19226
Teil 2/02.94).

2.6.8 Totzeit

Die Totzeit T; ist der Betrag der zeitlichen Verschiebung der
AusgangsgroBe * gegeniiber der EingangsgroBe* eines
Totzeitgliedes * (siehe auch DIN 19 226 Teil 2/02.94).

2.6.9 Kennlinie der Strecke

Eine Kennlinie der Strecke gibt den Zusammenhang zwi-
schen der StellgroBe * y als EingangsgréBe * und der Aus-
gangsgroBe * x der Strecke * im Beharrungszustand * fir
einen festgelegten Wert der StérgréBe * an.

2.7 Freigabe und Verriegelung
2.71 Freigabe, Freigabesignal
Die Freigabe ist das Zulassen der Weitergabe eines
Signals *oder der Ausfiihrung eines Befehls *,wenn die dazu
erforderlichen Freigabesignale anstehen.
ANMERKUNG: Zu beachten ist der Gegensatz von
Verriegelung * und Freigabe.

2.7.2 Verriegelung, Verriegelungssignal
Verriegelung bedeutet Blockieren eines Signals* oder
eines Befehls* durch bestimmte Signale, die Verriege-
lungssignale, solange mindestens noch eines davon
ansteht.
ANMERKUNG 1: Zu beachten ist der Gegensatz
von Freigabe * und Verriegelung.
ANMERKUNG 2: Verriegelungssignale sind lber-
wiegend prozeBabhingige Signale.

2.7.3 Uberwachungszeit

Die Uberwachungszeit ist die Zeitspanne, nach deren
Ablauf gemeldet wird, daB eine Steuerungsanweisung*
nicht ausgefiihrt worden ist.

3 Begriffe der Steuerungstechnik

3.1 Arten digitaler und bindrer Steuerungen
3.1.1 Unterscheidung nach der Signalverarbeitung
38.1.1.1 Synchrone Steuerung

Eine synchrone Steuerung ist eine Steuerung*, bei der die
Signalverarbeitung synchron zu einem Taktsignal * erfoigt.

3.1.1.2 Asynchrone Steuerung

Eine asynchrone Steuerung ist eine ohne Taktsignal *arbei-
tende Steuerung*, bei der Signaldnderungen nur durch
Anderungen der Eingangssignale * ausgelést werden.

3.1.1.3 Verkniipfungssteuerung
Eine Verkniipfungssteuerung ordnet den Zustéanden der
Eingangssignale * durch Boolesche Verkniipfungen* defi-
nierte Zustande der Ausgangssignale * zu. Auch Steuerun-
gen* mit Verkniipfungsgliedern* und einzelnen Speicher-
und Zeitfunktionen ohne zwangsléufig schrittweisen Ablauf
werden ebenso benannt.
ANMERKUNG 1: Steuerungen mit Verkniipfungs-
gliedern und Speicher- und Zeitfunktionen ohne
zwangsléufig schrittweisen Ablauf zdhlen zu den
Verkniipfungssteuerungen.
ANMERKUNG 2: Die Benennungen Parallelsteue-
rung, Filhrungssteuerung und Verriegelungssteue-
rung sind als miBverstandlich zu vermeiden.

3.1.2 Unterscheidung nach dem Steuerungsablauf
3.1.2.1 Ablaufsteuerung

Eine Ablaufsteuerung ist eine Steuerung* mit zwangslaufig
schrittweisem Ablauf, bei der der Ubergang* von einem
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