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Vorwort
Das Taschenbuch der Regelungstechnik wendet sich an Studentinnen und Studenten
der Fachrichtungen Elektrotechnik, Maschinenbau und der allgemeinen Ingenieurwissen-
schaften von Fachhochschulen, Technischen Hochschulen und Technischen Universitäten.
Es ist aufgrund der ausführlichen und doch kompakten Darstellung für die Anwendung
in der ingenieurtechnischen Praxis geeignet sowie als Begleittext für regelungstechnische
Vorlesungen einsetzbar.

Der Themenbereich erstreckt sich von der Berechnung von einfachen Regelkreisen mit
Proportional-Elementen, von Regelkreisen im Zeit- und Frequenzbereich bis zu digitalen
Regelungen, Zustandsregelungen, nichtlinearen Regelungen und Fuzzy-Regelungen. Die
Verfahren der Zustandsregelung werden auf Probleme der Antriebstechnik angewendet.

In vielen Anwendungsbereichen hat sich MATLAB als Language of Technical Computing
auf breiter Ebene für die Berechnung, Visualisierung und Programmierung von tech-
nischen und wirtschaftlichen Problemstellungen durchgesetzt. Ergänzt wird MATLAB
durch das Programmpaket Simulink, mit dem dynamische Systeme modelliert, simuliert
und analysiert werden können. Zwei Abschnitte befassen sich daher mit der Anwendung
des Programmsystems MATLAB, Simulink auf Problemstellungen der Regelungstech-
nik.1 Die Beschreibungen der regelungstechnischen Verfahren und Methoden werden
durch überschaubare Beispiele ergänzt. Zu vielen Beispielen sind m-Files und Simulink-
Modelle für das Programmsystem MATLAB, Simulink angegeben2, die mit den aktuellen
Software-Versionen erstellt worden sind.

Das Taschenbuch enthält zahlreiche Tabellen, die in der Regelungstechnik benötigt wer-
den. Für die Anwendung der LAPLACE-Transformation und z-Transformation wurden
umfangreiche Transformationstabellen berechnet, z-Transformationen für Regelstrecken
höherer Ordnung mit Halteglied sind in dem Taschenbuch dargestellt. Die Benutzung
der Tabellen zur LAPLACE- und z-Transformation wird für die Anwender vereinfacht,
da bei den Transformationspaaren neben den allgemeinen mathematischen Bezeichnun-
gen auch die in der Regelungstechnik normierten Kenngrößen wie Zeitkonstanten und
Kreisfrequenzen angegeben sind. Die Identifikation von Übertragungselementen mit der
Sprungantwortfunktion ist ebenfalls tabellarisch angegeben.

Die Kapitel mit MATLAB- und Simulink-Anwendungen wurden an die aktuelle Release
des Programmpakets angepasst. In die Tabelle mit den Simulink-Blöcken wurden neue
Blöcke eingefügt und deren Funktionsweise mit Beispielen erklärt.

1 MATLAB und Simulink werden in Deutschland von The MathWorks GmbH, 85737 Ismaning, vertrieben.
2 Die m-, mdl- und slx-Files können von der Homepage von Holger Lutz über http://homepages-fb.th-mittelhessen.de/hlutz/

heruntergeladen werden.
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