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Modulkategorie

O Erweiterte theoretische Grundlagen

Technisch-wissenschaftliche Vertiefung

O Kontextmodule

Lektionen

2 Vorlesungslektionen und 1 Ubungslektion pro Woche

Kurzbeschreibung /Absicht und Inhalt des Moduls in einigen Satzen erklaren

Modellbasierter Reglerentwurf ist die Schliisseltechnologie zur Beherrschung komplexer dynamischer Systeme und
technologische Voraussetzung etlicher bedeutender Innovationen der vergangenen Jahre. In diesem Modul werden wichtige
Elemente des Entwicklungsprozesses behandelt: Systemidentifikation, LQR/LQG-Reglerentwurf und Reglerimplementierung.
Zum Abschluss des Moduls wird eine Ubersicht iiber weitere relevante Reglerentwurfsmethoden vorgestellt

Ziele, Inhalt und Methoden
Lernziele, zu erwerbende Kompetenzen
Die Studierenden sind in der Lage...
« eine modellbasierte, robuste Regelung vollstandig zu erstellen, inklusive Modellierung, Parameterschatzung, Systemanalyse,
Reglerentwurf und Reglerimplementierung
« das Potenzial neuer Reglerentwurfsmethoden einzuschéatzen
Modulinhalt mit Gewichtung der Lehrinhalte
o LQR/LQG-Reglerentwurf (35%)
Zustandsraummodelle und deren Eigenschaften, Linearisierung um Arbeitspunkt, Singularwerte
Realisierungstheorie, Zustandsregelung
Entwurf von Beobachtern
LQR/LQG-Reglerentwurf fur SISO- und MIMO-Systeme mit Loop Transfer Recovery (inkl. Integralregler)
e Einfihrung in die Systemidentifikation (20%)
Modelltypen, Versuchsplanung, Signalaufbereitung
Least Square, rekursive Methoden
o Wichtige Aspekte der Reglerimplementierung (10%)
Reglerdiskretisierung, Abtastzeit
Probleme der Quantisierung
o Perspektiven (35%)
H--Reglerentwurf
Methoden der nichtlinearen Regelung: Modelle, Stabilitat, Beschreibungsfunktionen, Ubersicht iiber
Entwurfsmethoden (inkl. MPC)

Lehr- und Lernmethoden



M S am== MASTER OF SCIENCE
= IN ENGINEERING

« Vorlesungen, Ubungen, Fallstudien

o Fur das Modul steht eine Prufung zur Selbstevaluation und zum Erkennen von Liicken zur Verfugung und soll vor dem
Modulstart selbsténdig geldst werden

Voraussetzungen, Vorkenntnisse, Eingangskompetenzen

o Differential- und Differenzengleichungen

« Ubertragungsfunktion (zeitkontinuierliche und zeitdiskrete Systeme)

o PID-Reglerentwurf und Implementierung, inkl. Anti-Windup-Strategien

« Regelsystemstrukturen: Feed-forward, Kaskadenregelung

« Analyse von Regelkreisen (Stabilitat, Amplituden- und Phasenrand, Regelgiite im Zeit- und Frequenzbereich)

o Zustandsraummodelle, Zustandsregelung

o Loop-Shaping-Reglerentwurf

o Lineare Algebra (Eigenwertzerlegung)

o Das Modul erfordert mindestens 2 Semester Regelungstechnik im Bacherlorstudium

Bibliografie

Leistungsbewertung

Zulassungsbedingungen fir die Modulschlussprufung (Testatbedingungen)
Keine

Schriftliche Modulschlussprifung

Prifungsdauer : 120 Minuten

Erlaubte Hilfsmittel: Bucher, Skript, eigene Unterlagen



