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Thema: Ein ganzheitlicher Ansatz zum Entwurf und Regelung
unteraktuierter Mehrkorpersysteme

Abstrakt: Mehrkérpersysteme mit weniger StellgroBen als Freiheitsgrade werden

als unteraktuiert bezeichnet. Typische Beispiele sind Krane, flexible
Mehrkérpersysteme oder Systeme mit passiven Gelenken. Im Vergleich
zu vollaktuierten Systemen ist hierbei die Trajektorienregelung eine
schwierige Aufgabe. In diesem Vortag wird zunachst die Regelung flr
Mehrkdrpersysteme mit passiven Gelenken oder Bauteilelastizitat
analysiert. Diese besitzen oft eine interne Dynamik, deren Stabilitats-
eigenschaft entscheidend fiur den  Reglerentwurf ist. Bei
minimalphasigen Systemen kann z.B. der Ansatz der Eingangs-
Ausgangslinearisierung verwendet werden. Auch kann mittels
klassischer Inversion oder mit einem DAE-Ansatz eine Vorsteuerung
einfach berechnet werden. Im Gegensatz dazu ist bei nicht-
minimalphasigen Systemen der Vorsteuerungsentwurf sehr viel
aufwandiger. Es muss beispielsweise vorab flir jede Trajektorie
numerisch ein zweiseitiges Randwertproblem gelést werden und es
ergibt sich eine nicht-kausale Vorsteuerung. Aufgrund dieser
Schwierigkeiten bietet es sich an, den mechanischen Entwurf und den
Reglerentwurf gemeinsam zu betrachtet und so abzustimmen, dass ein
minimalphasiges Mehrkdrpersystem entsteht. Aufbauend auf den
vorgestellten Vorsteuerungskonzepten wird dazu ein ganzheitlicher
Optimierungsansatz zum Entwurf unteraktuierter Mehrkdrpersysteme
vorgestellt. Am Beispiel von Mehrkdpersystemen mit passiven
Gelenken wird gezeigt, dass durch Anderung von GeometriegrdoBen
oder der Massenverteilung die Stabilitidtseigenschaft der internen
Dynamik glnstig beeinflusst werden kann.
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