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Zulassungsvoraussetzungen Keine formalen Voraussetzungen

Leistungskontrollen/Priifungen  Schriftliche oder mundliche Prifung

Lehrveranstaltungen/SWS Systemtheorie und Regelungstechnik 3: 3 SWS — 2V+1U
Arbeitsaufwand Vorlesung + Ubungen 15 Wochen & 3 SWS 45 h
Vor- und Nachbereitung 45 h
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Lernziele/Kompetenzen

Die Horer sollen in die Lage versetzt werden, technische Prozesse als lineare und nichtlineare
Systeme auf Basis von flachheitsbasierten Methoden zu analysieren, zu regeln und zu steuern.

Inhalt

Es wird eine ausfihrliche Einfihrung in die flachheitsbasierte Folgeregelung fur nichtlineare
endlichdimensionale Systeme gegeben. Dabei illustrieren zahlreiche technische Beispiele (Fahrzeug,
Verladekran, chemischer Reaktor, Asynchronmaschine, Flugzeug, etc.) die diskutierten Methoden.

- Warum flachheitsbasierte Folgeregelung?

- Flache Systeme: Definition, Eingangs- und Zustandsgrofien, Flachheit linearer Systeme

- Flachheitsbasierte Steuerung: Analyse der Ruhelagen, Trajektorienplanung und Steuerung

- Folgeregelung: Zustandsriickflihrungen, exakte Linearisierung, Stabilisierung

- Folge-Beobachter

- Flache und nicht-flache Systeme: notwendige Bedingungen, Systeme mit Reihenstruktur,
Defekt und orbital flache Systeme

- Ausblick: Flachheit fir unendlichdimensionale Systeme: nichtlineare Systeme mit
Totzeiten und Systeme mit verteilten Parametern

Weitere Informationen
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Neben einem ausgearbeiteten Skriptum werden umfangreiche Losungen zu den Ubungsaufgaben
sowie Programme zur Simulation ausgewabhlter Systeme aus Vorlesung und Ubung zur Verfligung
gestellt.
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