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x50   Zeit-Prozentkennwert 

Yh   Stellbereich 

Y0   Stellgröße im Arbeitspunkt 

y   Stellgröße 

y   Ausgangsvektor 

yR   Stellgröße am Ausgang der Regeleinrichtung 

Z   Impedanz 

Z [...]  z-Transformierte von [...] 

Z(s)  Zählerpolynom 

Z0   Störgröße im Arbeitspunkt 

z   Störgröße, komplexe Variable bei z-Transformation, Nullstelle bei Matlab 

z0   Höhe des Störsprungs 

α   Abklingkonstante, Aktivierung, Konstante der Korrespondenztabelle,  
   Skalierungsfaktor, Winkel, Winkelposition 
β   Kennkreisfrequenz, Kreisfrequenz des ungedämpften Systems,  
   Zeitskalierungsfaktor, auch Aktivierung eines Neurons 
γ   spezifisches Gewicht 
∆   Kennzeichnung von Größenänderung 
δ   Impulsfunktion, Nadelimpuls 



XVIII Formelzeichen 

η     Zähigkeit von Gasen, Lernschrittkonstante 
θ   Schwellenwert 
ϑ   Temperatur 
λ   Wurzel der homogenen Differentialgleichung, Eigenwerte,  
   auch Wärmeleitfähigkeit 
µ (...)  Zugehörigkeitsfunktion 
ρ   Dichte 
σ   Einheitssprung 
τ   Zeit, Maschinenzeit 
υ   Anzahl der Schnittpunkte der Ortskurve bzw. des Phasengangs  
Φ    Wärmestrom, Fluss, Erregerfluss 

ϕ    Winkel, Phasenverschiebungswinkel 

ϕRd  Phasenreserve 
ϕ (ω)   Phasengang 
ω   Kreisfrequenz, Winkelgeschwindigkeit 

ωd   Durchtritts(kreis)frequenz 

ωE   Eck(kreis)frequenz 

ωe   Eigenkreisfrequenz 

ωkr  kritische Kreisfrequenz 

Indizes 

A   Anker- 

a   Abfluss- , Ausbreitung- 

akt   aktueller Wert 

C   Feder- , Kondensator- 

D   Dämpfer- , Differenzier- 

F   Filter- 

f   Feder- 

G   Gewicht- 

HT   Höher-Tiefer 

M   Motor- , Moment-, auch Modell- 

m.R.  „mit Regler“-Verhalten 

n   negativ  

0   Anfangspunkt-, Arbeitspunkt-, aufgeschnittener (offener) Kreis, Leerlauf 

o.R.  „ohne Regler“-Verhalten 

p   positiv  

TG   Tachogenerator- 

W   Wasser- 


