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65,49 % gelten flr biologische Systeme als sehr gut.

Die Regelung der Herzschlagfrequenz kann im Bereich der Trainingslehre von groRem Nutzen sein. Durch die
Anwendung einer solchen kann das Ausdauertraining optimiert und perfektioniert werden.

Fazit und Ausblick

Regelung der Herzschlagfrequenz mit Atemsignal Eigentlich war es ein Ziel dieser Arbeit, auch bei der
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Betreffend dem Fallbeispiel lieferte einmal die indirekte
(ARX) und einmal die direkte Methode (OE) bessere
Ergebnisse. Bei der Reglung sind jeweils die direkten
Methoden im Vorteil.
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