
m tr
Mess- und Regelungstechnik
Prof. Dr.-Ing. Andreas Kroll

Diplomarbeit 2
Iterative Identifikation von lokal linearen/affinen Modellen

nichtlinearer Systeme im offenen und geschlossenen Regelkreis
Julia Zinn

Für die Regelung von Systemen wird fast immer ein Sy-
stemmodell für den Reglerentwurf benötigt. Dabei ist die
Modellierung einer der aufwändigsten Schritte bei der
Reglerauslegung. Eine Möglichkeit, aus aufgenommenen
Messdaten Modelle zu erstellen, bietet die Systemiden-
tifikation. Klassischer Weise werden die Freiheitsgrade
bei der Modellerstellung genutzt, um die Prädiktionsgüte
zu optimieren, was für einen Reglerentwurf nicht zwangs-
läufig das optimale Vorgehen ist. Für lineare Systeme
sind Verfahren bekannt, mittels derer bereits während der
Systemidentifikation der Fokus auf einen späteren Regler-

entwurf gelegt wird (sog. „Identification for Control“).

In dieser Arbeit sollen Verfahren der linearen regelungsorientierten Systemidentifikation auf
ein nichtlineares Beispielsystem angewendet werden. Dabei werden in einem ersten Schritt
eine rein lineare Approximation des Systems identifiziert, anschließend werden mittels Fuzzy-
Methoden mehrere lokal lineare/affine Modelle zu einem nichtlinearen Gesamtmodell überlagert.
Die Identifikation findet dabei zunächst in der offenen Wirkungskette statt.

Anhand dieser Modelle werden lokale Regler entworfen und anschließend das System im
geschlossenen Kreis betrieben und wiederum identifiziert. Die letzten beiden Schritte werden
iterativ durchgeführt um sowohl die Identifikation als auch die Regelergebnisse auf Verbesse-
rungen zu untersuchen. Zur abschließenden Bewertung der unterschiedlichen Regler werden
Gütekriterien definiert und verwendet.

Diese Methoden sollen an einem Fahrzeuglängsdynamikmodell in MATLAB umgesetzt und
simulativ untersucht werden. Als Regler soll ein Polvorgaberegler untersucht werden.

Folgende Teilaufgaben sind vorgesehen:

• Einarbeitung in die Systemidentifikation im offenen und geschlossenen Regelkreis

• Einarbeitung in Reglerentwurfsmethoden für lineare und lokal lineare/affine Systeme,
insbesondere Polvorgaberegler

• Umsetzung der Methoden in Matlab

• Iterative Identifikation im offenen und geschlossenen Regelkreis am Beispielsystem eines
Fahrzeuglängsdynamikmodells

• Bewertung und Vergleich der Regelgüte von Reglern aus im offenen und im geschlossenen
Regelkreis identifizierten Modellen

• Dokumentation der Ergebnisse und Kolloquiumsvortrag
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