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Exakte Ein-/Ausgangs-Linearisierung

Idee: 2-Schritt Reglerentwurf
(i) Berechne Ruckfuhrung, so dass E/A-Verhalten linear

(i) Entwerfe linearen Regler fur lineares System
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Sprungantworten des nichtlinearen Systems
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Beispiel: nichtlin. Feder-Masse-Schwinger
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Sprungantworten des linearisierten Systems
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Exakte Linearisierung:
Zwei Aufgabenstellungen

. Exakte Ein-/Ausgangslinearisierung

Ausgang y

Zustand z

2. Exakte Zustandslinearisierung:

Zustand z

»
!

Zustand z



Exakte Ein-/Ausgangslinearisierung

Exakte Ein-/Ausgangslinearisierung

{ X = f(x)+ g(xX)u, xER", u,yER"
y = hix)

Zustandsriickfiihrung u=a(x)+p(x)v
v=G (S ) 1%

Ziel: Entwerfe Regler
v(s)=-K(s)y(s)
so dass geschlossener Kreis
1. asymptotisch stabil ist
2. gewunschte Regelgute besitzt



Exakte Zustandslinearisierung

Exakte Zustandslinearisierung:
X = f(x)+ g(x)u, xeR", ucR”

Zustandsriickfiihrung u=a(x)+p(x)v
und Zustandstransformation z=T(x)

z=Az+Bv, z€R",v&ER"

Hauptziel: Stabilisierung mit v=-Kz



Vorlesung Konzepte der
Regelungstechnik

- Universitat Stuttgart

Reaktionsschema
A—B—=C

eines Ruhrkesselreaktors
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Beispiel: Exakte Zustandslinearisierung
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Beispiel: Exakte Zustandslinearisierung
eines Ruhrkesselreaktors
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Vorlesung Konzepte der
Regelungstechnik
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