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1 Grundlagen der Parameteridentifikation linear,

dynamischer Systeme

2 Regler

2.1 Allgemeine Struktur eines Regelkreises

2.2 PID-Regler

3 Regelung einer Drosselklappe
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Abbildung 1: Hier soll eine Abbildung hin.

4 Drehmomentenbasierte Funktionsstruktur
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Abbildung 2: Hier soll eine Abbildung hin.

4.1 Schneller und langsamer-Pfad

4.2 Sensoren und Aktoren

5 Ergebnisse der umgesetzten Funktionsstruktur
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Abbildung 3: Hier soll eine Abbildung hin.

6 Aufbau einer digitalen Messketten zum erfassen

analoger Signale

7 Ansteuerung von Akuatoren

7.1 High- und Low-Side-Schaltung




Ein Kommilitone, Niemand Besonderes Praktikumsbericht: DKR

7.2 H-Briicke

7.3 PWM
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