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Vorwort

Bei vielen technischen Prozessen und dynamischen Systemen ändern sich
die beschreibenden Systemgrößen nicht nur mit der Zeit, sondern hängen
auch signifikant vom Ort ab. Typische Beispiele hierfür sind räumliche
Temperaturverteilungen bei thermischen Prozessen oder elastische Verfor-
mungen von Leichtbaustrukturen im Anlagen-, Maschinen- und Fahrzeug-
bau. Im Gegensatz zu konzentriert-parametrischen Systemen, die durch ge-
wöhnliche Differentialgleichungen beschrieben werden, führt die Modellbil-
dung dieser Systeme auf partielle Differentialgleichungen. Gegenstand die-
ses Buches ist der Entwurf von Steuerungen und Regelungen für solche
sog. verteilt-parametrische Systeme. Um einen einheitlichen Zugang zu die-
ser Problemstellung zu ermöglichen, wird die Zustandsbeschreibung verteilt-
parametrischer Systeme als Ausgangspunkt gewählt. Damit ist es möglich, be-
währte Verfahren der Zustandsraummethodik für konzentriert-parametrische
Systeme auf den verteilt-parametrischen Fall zu verallgemeinern. Dies hat
auch den Vorteil, dass die Betrachtung konzentriert-parametrischer Systeme
in den resultierenden Entwurfsverfahren als Spezialfall enthalten ist, was den
Einstieg in die anspruchsvolle Thematik für den Leser erleichtert. Ein weiteres
besonderes Merkmal des Buches ist die konsequente Verwendung einer Struk-
tur mit zwei oder mehr Freiheitsgraden für die Steuer- und Regeleinrichtung.
Diese Struktur schafft die Voraussetzung für einen zielgerichteten Entwurf,
indem sie es ermöglicht, das gewünschte Sollverhalten sowie die geforderte
Unterdrückung der Störeinflüsse getrennt und unabhängig voneinander ein-
zustellen.

Vorausgesetzt wird vom Leser, dass er mit der Zustandsraummethodik
für konzentriert-parametrische Mehrgrößensysteme vertraut ist, wie man sie
beispielsweise in [27, 57] findet. Der Hauptteil des Buches ist so angelegt,
dass man auch ohne Vorkenntnisse der Funktionalanalysis der Darstellung
leicht folgen kann. Für das Verständnis der Beweise im Anhang sind aller-
dings Grundlagen zur Funktionalanalysis notwendig, die man beispielsweise
in [14, 43, 46, 56] findet. Auf die Modellbildung von verteilt-parametrischen
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Systemen wird im Buch nicht eingegangen. Eine anschauliche Einführung in
diese Thematik bietet [28].

Dieses Buch ist aus meiner Habilitationsschrift „Zwei-Freiheitsgrade-Rege-
lung linearer verteilt-parametrischer Systeme im Zustandsraum“ für das
Fachgebiet Regelungstechnik hervorgegangen, die 2010 von der Technischen
Fakultät der Universität Erlangen-Nürnberg angenommen wurde. Die vor-
liegende Fassung ergab sich aus den Erfahrungen mit einer anschließenden
Vorlesungstätigkeit zum Themenfeld der Habilitation sowie einer Überarbei-
tung und Erweiterung der Habilitationsschrift. Herrn Prof. Dr.-Ing. habil. G.
Roppenecker bin ich für die Betreuung der Habilitation sowie für den mir in
diesem Zusammenhang gewährten Freiraum zu Dank verpflichtet. Mein Dank
gilt auch den weiteren Mitgliedern des Fachmentorats Herrn Prof. Dr.-Ing.
M. Albach und Herrn Prof. Dr. J. Jahn, die das Habilitationsvorhaben wis-
senschaftlich begleitet haben. Externe Gutachten für die Habilitationsschrift
wurden von Herrn Prof. Dr.-Ing. U. Konigorski und Herrn Prof. Dr.-Ing.
habil. B. Lohmann angefertigt, wofür ich mich ebenfalls herzlich bedanken
möchte. Unterstützt bei der Erstellung des Buches wurde ich auch von mei-
nen Doktoranden aus der Forschungsgruppe „Unendlich-dimensionale Syste-
me“ am Lehrstuhl für Regelungstechnik der Universität Erlangen-Nürnberg.
Herr Dipl.-Ing. Ch. Harkort und Herr Dipl.-Ing. M. Bäuml haben das ge-
samte Manuskript einer kritischen Prüfung unterzogen und mir durch viele
konstruktive Verbesserungsvorschläge bei Erstellung der Endversion geholfen.
Teile der Buches wurden auch von Herrn Dipl.-Ing. A. Mohr durchgesehen.
All diesen Mitarbeitern sowie den Studenten, die in Projekt-, Studien- und
Diplomarbeiten Vorarbeiten zum Buch geleistet haben, möchte ich meinen
Dank aussprechen.

Fragen und konstruktive Kritik sowie Verbesserungsvorschläge, die von
mir dankbar entgegengenommen werden, können an meine E-Mail-Adresse
joachim.deutscher@rt.eei.uni-erlangen.de gesendet werden.

Erlangen, im September 2011 Joachim Deutscher
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