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B Eingangsvektor bzw. -matrix

C Ausgangsvektor bzw. —matrix

Cm Ausgangsvektor bzw. —matrix der gemessenen Grofien

Ci Federkonstante der Feder i

Chni normierte Federkonstante der Feder i

D Durchgriffsvektor bzw. —matrix

Di Dampfungskonstante der Feder i

E Stéreingangsvertor bzw. -matrix

F Gewichtungsfaktor fir das Verfahren der differentiellen Evolution bzw.
Vorfilter einer Zustandsriickfiihrung

F(s) Fuhrungsubertragungsfunktion

G(s) Ubertragungsfunktion des Entwurfsmodells

G(s) Ubertragungsfunktion des realen Systems

H Hamiltonmatrix

1 Einheitsmatrix

K Ruckfuhrvektor bzw. -matrix

Ke Verstarkungsfaktor des Proportionalanteils eines PI-Reglers

Ki Verstarkungsfaktor des Integralanteils eines PIl-Reglers

L Korrekturvektor bzw. —matrix eines Beobachters

N Normalkraft

P(s) verallgemeinertes MehrgréRensystem zum Reglerentwurf

R(s) Ubertragungsfunktion des Reglers

Re Gleitreibungskraft

RH max maximale Haftreibungskraft

RL linear geschwindigkeitsabhangige Reibungskraft

S(s) Storiibertragungsfunktion

Ti Zeitkonstante Nr. i

Wi(s) frequenzabhangige Gewichtungsfunktion Nr. i

Xoo Lésung der Matrix-Riccati-Gleichung (3.49)

Yoo Lésung der Matrix-Riccati-Gleichung (3.50)

a kontanter Faktor fur die Reibungskompensation

b multiplikativer Faktor fiir die Reibungskompensation

C1, C2 Parameter fur das Verfahren der Partikelschwarmoptimierung

e Regelabweichung

ki Komponenten des Rickfuhrvektor bzw. -matrix

m Drehmoment

m(s) Messstorung

"
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Ma Antriebsdrehmoment
mo Nenndrehmoment

mL Lastdrehmoment

mR Reibungsdrehmoment
m; Torsionsdrehmoment
My
My

Zeitliche Ableitung des Torsionsdrehmomentes
Zweite Zeitliche Ableitung des Torsionsdrehmomentes
m,, Widerstandsdrehmoment
No Nenndrehzahl
Bi Aktuell beste Position eines Partikels fiir das Verfahren der Partikel-

schwarmoptimierung
Py Aktuell beste Position in der Nachbarschaft eines Partikels fur das

Verfahren der Partikelschwarmoptimierung
ry, r2 Zufallszahlen fir das Verfahren der Partikelschwarmoptimierung
r Proportionalitatsfaktor der linearen Reibung
u Stellgroe
] Ubersetzungsverhaltnis
Ue Zusatzliche StellgroRe zur Reibungskompensation
Vektor der Eingangsgrofien
; Rekombinierter Parametervektor (,Individuum®) fir das Verfahren der

differentiellen Evolution
v Geschwindigkeit
v, modifizierter Parametervektor (,mutiertes Individuum®) fiir das

Verfahren der differentiellen Evolution bzw. Geschwindigkeit eines
Partikels fir das Verfahren der Partikelschwarmoptimierung
FihrungsgroRe bzw. Parameter fur das Verfahren der Partikelschwarm-
optimierung

Zustandsvektor

=

XX

Parametervektor (,Individuum®) fir das Verfahren der differentiellen

Evolution bzw. Position eines Partikels fur das Verfahren der
Partikelschwarmoptimierung

x|

Aktuell bester Parametervektor (,bestes Individuum®) fir das Verfahren
der differentiellen Evolution

AusgangsgrolRe

Vektor der Ausgangsgrofien

Vektor der gemessenen Groflien

3
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Vil

1P 218.73.217.60, , 05:45:21.
tersagt, m mit, flir oder in Ki-Syster



https://doi.org/10.51202%2F9783186263087-I

7a(s)
n(s)
Aa(S)
Am (S)
Ag
Agmax
&

EN

&o
&modell

&sys

DFG
MA/FR

ML/FR

MV/FR

Schranke fiir die additive Modellunsicherheit
Schranke fiir die multiplikative Modellunsicherheit
additiven Modellunsicherheit

multiplikative Modellunsicherheit

Positions- bzw. Winkeldifferenz

maximale Positions- bzw. Winkeldifferenz
Position bzw. Verdrehwinkel

normierte Position bzw. Verdrehwinkel

Nenn- bzw. Betzugsposition/ -verdrehwinkel
Position bzw. Verdrehwinkel des Modells ohne nichtlineare Reibung
Position bzw. Verdrehwinkel des realen Systems
Massentragheit der Masse i

Eigenwerte einer Matrix

Gleitreibungskoeffizient

Haftreibungskoeffizient

linearer Reibungskoeffizient

groBter Singularwert der Matrix A

Losewinkel

Winkelgeschwindigkeit

normierte Winkelgeschwindigkeit
Resonanzfrequenz bzw. —winkelgeschwindigkeit
Winkelbeschleunigung

beobachteter bzw. geschatzter Wert einer allg. Grofte X
Grofde X in einem Ersatzmodell

Deutsche Forschungsgemeinschaft

Ersatzmodelltyp (durch Verschieben der mittleren Massen auf die
Antriebsseite und Anpassung der Ersatzfederkonstante an die
niedrigste Resonanzfrequenz des Originalsystems gebildet)

Ersatzmodelltyp (durch Verschieben der mittleren Massen auf die
Lastseite und Anpassung der Ersatzfederkonstante an die niedrigste
Resonanzfrequenz des Originalsystems gebildet)

Ersatzmodelltyp (durch Verteilender mittleren Massen und Anpassung
der Ersatzfederkonstante an die niedrigste Resonanzfrequenz des
Originalsystems gebildet)
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MA/FZ

ML/FZ

MV/FZ

PT1
PT2

Ersatzmodelltyp (durch Verschieben der mittleren Massen auf die
Antriebsseite und Bestimmung der Ersatzfederkonstante durch
Zusammenfassen der Federkonstanten des Originalsystems)

Ersatzmodelltyp (durch Verschieben der mittleren Massen auf die
Lastseite und Bestimmung der Ersatzfederkonstante durch
Zusammenfassen der Federkonstanten des Originalsystems)

Ersatzmodelltyp (durch Verteilender mittleren Massen und Bestimmung
der Ersatzfederkonstante durch Zusammenfassen der Federkonstanten
des Originalsystems)

Verzdgerungsglied erster Ordnung

Verzogerungsglied zweiter Ordnung
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