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Die H∞ -Regelung ist ein Verfahren aus dem Bereich der robusten Regelungstechnik, welches
auf nichtlineare Probleme erweiterbar ist. Hierfür muss das nichtlineare System allerdings
in einer sogenannten quasi linear parameterveränderlichen (quasi-LPV) Darstellung vorlie-
gen. Am Fachgebiet wurde ein Modellansatz zur Identifikation polytoper LPV Systeme mit
Rekurrenten Neuronalen Netzen weiterentwickelt, der noch nicht für die Reglersynthese ver-
wendet wurde. Ziel der Arbeit soll zunächst sein, die Leistungsfähigkeit des entwickelten
Verfahrens zur Identifikation in verschiedenen Fallstudien zu erproben. Anschließend soll ba-
sierend auf dem identifizierten Modell ein Regler basierend auf dem Verfahren nach Apkarian
et al. ausgelegt und am Simulationsmodell erprobt werden.
Im Einzelnen sollen in dieser Arbeit die folgenden Teilaspekte bearbeitet werden:

• Einarbeitung in das LPV-Framework und die H∞-Regelung
• Auswahl geeigneter akademischer Fallstudien für die Identifikation von quasi-LPV Mo-

dellen
• Implementierung des Verfahrens zur H∞ Reglersynthese nach Apkarian et al.
• Reglersynthese basierend auf den identifizierten Simulationsmodellen
• Erprobung der Regler am Simulationsmodell, Vergleich mit den mit der Matlab MUSYN-

Toolbox ausgelegten Reglern
• Dokumentation der Ergebnisse und Kolloquiumsvortrag.
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